
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

___________________ 

___________ 
___________________ 

___________________ 

___________________ 

___________________ 

___________________ 

___________________ 

___________________ 

 

SIMATIC 

 
STEP 7 和  
WinCC Engineering V18 

系统手册 

打印在线帮助 

 
11/2022 
  

 

TIA Portal 系统概述 
 1 

 

TIA Portal 中的新功能 
 2 

 

自述文件 
 3 

 

安装 
 4 

 

移植项目和程序 
 5 

 

TIA 门户简介 
 6 

 

编辑项目 
 7 

 

编辑项目数据 
 8 

 

管理用户和角色 
 9 

 

使用库 
 10 

 

编辑设备与网络 
 11 

 

对 PLC 进行编程 
 12 

 

可视化过程 
 13 

 

通过 View of Things 可视化过程 
 14 

 

使用工艺功能 
 15 

 

使用在线与诊断功能 
 16 

 

使用 Team Engineering 
 17 

 

使用 TIA 项目服务器 
 18 

 



 

   Siemens AG 
Division Digital Factory 
Postfach 48 48 
90026 NÜRNBERG 
德国 

A5E51856284-AA 
Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利 

Copyright © Siemens AG 2022. 
保留所有权利 

法律资讯 

警告提示系统 

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅

与财产损失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。 

 危险 

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。 
 

 警告 

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。 
 

 小心 

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。 
 

 注意 

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。 

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用最高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导

致人身伤害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。 

合格的专业人员 

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说

明，特别是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避

免可能的危险。 

按规定使用 Siemens 产品 

请注意下列说明： 

 警告 

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须

得到 Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常

运行的前提。必须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。 

商标 

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三

方出于自身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。 

责任免除 

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保

证印刷品中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一

版本中。 
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用最高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。

Siemens AG
Digital Industries
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
德国

Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利

Copyright © Siemens AG 2022.
保留所有权利
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TIA Portal 中各产品的功能范围 1
产品性能

下图显示了 TIA Portal 中各个产品提供的服务范围：

TIA Portal 系统概述

编程和操作手册, 11/2022 5
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TIA Portal 中各产品的功能范围
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SIMATIC STEP 7
SIMATIC STEP 7 (TIA Portal) 工程组态软件用于组态 SIMATIC 控制器系列 S7-1200、
S7-1500、S7-300/400 和各种软件控制器 (WinAC)。STEP 7 (TIA Portal) 有 2 种版本，具体

使用取决于可组态的控制器系列：

• STEP 7 Basic，用于组态 S7-1200
• STEP 7 Professional，用于组态 S7-1200、S7-1500、S7-300/400 和软件控制器 (WinAC)

SIMATIC WinCC
SIMATIC WinCC (TIA Portal) 是一款工程组态软件，用于组态 SIMATIC 面板、SIMATIC 工业 
PC、安装有 WinCC Runtime Advanced 或 SCADA 系统 WinCC Runtime Professional 可视化

软件的标准 PC。
WinCC (TIA Portal) 有以下几种版本，具体使用取决于可组态的操作员控制系统：

• WinCC Basic，用于组态精简系列面板

WinCC Basic 包含在每款 STEP 7 Basic 和 STEP 7 Professional 产品中。

• WinCC Comfort，用于组态所有面板（包括精智面板和移动面板）

• WinCC Advanced，用于通过 WinCC Runtime Advanced 可视化软件组态所有面板和 PC
WinCC Runtime Advanced 一个是基于 PC 单站系统的可视化软件。WinCC Runtime 
Advanced 可购买带有 128、512、2k、4k、8k 和 16k 个外部变量（带过程接口的变量）

的许可。

• WinCC Professional，用于使用 WinCC Runtime Advanced 或 SCADA 系统 WinCC Runtime 
Professional 组态面板和 PC。WinCC Professional 有以下版本：带有 512 和 4096 个外部

变量的 WinCC Professional 以及“WinCC Professional（最大外部变量数）”。

WinCC Runtime Professional 是一种用于构建组态范围从单站系统到多站系统（包括标准

客户端或 Web 客户端）的 SCADA 系统。WinCC Runtime Professional 可购买带有 128、
512、2k、4k、8k、64k、100k、150k 和 256k 个外部变量（带过程接口的变量）的许

可。

SIMATIC WinCC Unified
SIMATIC WinCC Unified 是面向各种平台提供可视化功能的新型可视化系统。WinCC Unified 
项目在 TIA Portal 中统一组态。该系统支持 HTML5、SVG 和 JavaScript 等 Web 技术，因此

通过 Web 浏览器即可实现可视化功能。不需要安装其它应用程序或插件。WinCC Unified 具
有强大的扩展能力，应用范围从机床上的操作员面板到复杂的基于 PC 的解决方案。

TIA Portal 中各产品的功能范围

TIA Portal 系统概述

编程和操作手册, 11/2022 7



WinCC Unified 提供如下版本：

• WinCC Unified Comfort，在 Unified 精智面板上实现可视化功能

• WinCC Unified PC，在 Unified PC 上实现可视化功能

SINAMICS Startdrive
SINAMICS Startdrive 调试软件用于将 SINAMICS 驱动集成到自动化系统中。 
SINAMICS Startdrive 提供两个版本：

• Startdrive Basic，用于调试、优化和诊断 SINAMICS S120、S150、S210 驱动系统以及 
G115D、G120、G120C、G120D、G130、G150

• Startdrive Advanced，具有 SINAMICS Startdrive Basic 的全部功能，此外在 SINAMICS 
S120、S210、G125D 和 G120 中集成了安全验收测试功能

SIMOTION SCOUT TIA
SIMOTION SCOUT TIA 工程组态软件，用于对运动控制系统 SIMOTION D（基于驱动器）、

SIMOTION C（基于 PLC）、SIMOTION P（基于 PC）进行编程、参数分配、组态、测试和调

试。

SIRIUS SIMOCODE ES
SIRIUS SIMOCODE ES 是一款核心软件，用于对 SIMOCODE pro 电机管理和控制装置进行组

态、调试、操作和诊断。

SIRIUS SIMOCODE ES 提供两个版本：

• SIMOCODE ES Basic，用于调试和维护设备

• SIMOCODE ES Professional，功能范围更广并集成了图形编辑器，可执行工程组态和组态

任务，例如通过 PROFIBUS/PROFINET 进行参数分配和诊断

TIA Portal 中各产品的功能范围

TIA Portal 系统概述
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跨产品工程组态选件 2
TIA Portal 中的产品可使用以下跨产品工程组态选件：

• TIA Portal Multiuser（TIA Portal 项目中多名用户同时操作）

• TIA Portal Test Suite Advanced（样式指南检查及应用测试）

• TIA Portal Cloud Connector（通过 RDP 访问本地接口）

• TIA Portal Teamcenter Gateway（连接 Teamcenter）
• TIA User Management Component (UMAC)（用户管理）

• SIMATIC Visualization Architect (SiVArc)（基于 STEP 7 项目创建 HMI 元素）

• SIMATIC Energy Suite（能源管理）/S7 EE Monitor（能源效率监视器）

• SIMATIC Safe Kinematics（动力系统运动的安全区域和速度监视）

TIA Portal 系统概述

编程和操作手册, 11/2022 9



跨产品工程组态选件
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S7-1500 运行系统选件 3
SIMATIC STEP 7 Professional 或 SIMATIC Energy Suite 的工程组态软件包中集成了以下工程

组态选件，并需要在 CPU 中激活：

• SIMATIC OPC UA S7-1500（连接 S7-1500 和所有第三方设备）

• SIMATIC ProDiag（对 S7-1500 和 SIMATIC HMI 进行机器和设备诊断）

• SIMATIC Energy Suite S7-1500（能源管理）

• SIMATIC Modular Application Creator（生成 TIA Portal 可执行的软件模块）

TIA Portal 系统概述

编程和操作手册, 11/2022 11



S7-1500 运行系统选件

TIA Portal 系统概述
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STEP 7 工程组态系统的选件 4
以下选件可用于 STEP 7 工程组态系统：

• SIMATIC STEP 7 Safety Basic/Advanced（F-CPU 的安全程序）

• SIMATIC S7 PLCSIM Advanced（S7-1500 虚拟控制器）

• SIMATIC Target™ for Simulink®（Simulink® 的插件）

• SIMATIC ODK 1500（适用于 S7-1500 软件控制器和 CPU 1518(F) ODK/MFP 的 C/C++ 程
序）

• SIMATIC STEP 7 连续功能图 (CFC)（组态 CFC）
• SIMATIC Robot Library（机器人库）

TIA Portal 系统概述

编程和操作手册, 11/2022 13



STEP 7 工程组态系统的选件

TIA Portal 系统概述
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WinCC 工程组态系统和运行系统的选件 5
SIMATIC 面板以及 WinCC Runtime Advanced 和 WinCC Runtime Professional，都包含有操

作员监控机器或设备的所有基本功能。在某些情况下，还可以使用附加选件扩展功能范围以

执行更多的任务。

精智面板、移动面板选项

精智面板和移动面板可使用以下扩展选项：

• WinCC Audit（标准应用的审计跟踪和电子签名）

• SIMATIC ProDiag（对 S7-1500 和 SIMATIC HMI 进行机器和设备诊断）

WinCC Runtime Advanced 选件

以下功能扩展适用于 WinCC Runtime Advanced：
• WinCC SmartServer（远程操作）

• WinCC Recipes（配方系统）

• WinCC Logging（记录过程值和报警）

• WinCC Audit（标准应用的审计跟踪）

• SIMATIC ProDiag（对 S7-1500 和 SIMATIC HMI 进行机器和设备诊断）

说明

与 WinCC flexible 2008 不同，基本功能中已包含有 WinCC flexible /Sm@rtService、WinCC 
flexible /Sm@rtAccess 以及 WinCC flexible /OPC Server 选件功能。

WinCC Runtime Professional 选件

以下功能扩展适用于 WinCC Runtime Professional：
• WinCC Client（可构建多站系统的标准客户端）

• WinCC Server（对 WinCC Runtime 的功能进行了补充，使之包括服务器功能）

• WinCC Recipes（配方系统，之前为 WinCC / UserArchive）
• WinCC WebNavigator（基于 Web 的操作员监控）

TIA Portal 系统概述

编程和操作手册, 11/2022 15



• WinCC DataMonitor（显示和评估过程状态和历史数据）

• WebUX（独立于系统和浏览器，通过 Web 进行操作和监视）

• SIMATIC Information Server 2014（基于 Web 对历史过程数据进行分析和报告，与浏览

器无关）

• SIMATIC Process Historian 2014（工厂范围内对消息与过程数据进行归档的服务器）

• Industrial Data Bridge（可组态到数据库和 IT 系统的连接）

• 冗余（冗余服务器显著提高系统可用性）

• SIMATIC ProDiag（对 S7-1500 和 SIMATIC HMI 进行机器和设备诊断）

说明

与 WinCC V7 不同，WinCC /OPC-Server 和 WinCC /ConnectivityPack 选件的功能都已包含到

基本功能中。同样，这些基本功能也包括有 WinCC /ODK 的 Runtime API。

WinCC 工程组态系统和运行系统的选件

TIA Portal 系统概述
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WinCC Unified 选件 6
SIMATIC WinCC Panel 和 SIMATIC WinCC PC 系统中包含对机床或工厂进行操作员监控的所有

重要功能。 
在某些情况下，还可以使用附加选件扩展功能范围以执行更多的任务。

WinCC Unified Comfort 和 WinCC Unified PC 选件

WinCC Unified Comfort 和 WinCC Unified PC 可使用以下扩展选件：

• WinCC Unified Collaboration（设置分布式组态）

• WinCC Unified Clients“Operate”（附加的操作客户端，用于灵活的基于 Web 的远程控制）

• WinCC Unified Clients“Monitor”（附加的查看器客户端，用于灵活的基于 Web 的远程控

制）

• WinCC Unified Audit Basis（按照法律要求进行归档和验证）

• WinCC Unified ProDiag（用于 S7-1500 和 SIMATIC HMI 的机床和工厂诊断）

WinCC Unified PC 选件

WinCC Unified PC 可使用以下扩展选件：

• WinCC Unified Logging（中小型应用的本地数据采集；已包括在 Unified 精智面板中）

• WinCC Unified Parameter Control（对机床或生产参数进行统一管理和控制；已包括在 
Unified 精智面板中）

• WinCC Unified Database Storage（全面、高性能、长期归档）

TIA Portal 系统概述

编程和操作手册, 11/2022 17



WinCC Unified 选件
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Startdrive 选件 7
SINAMICS Startdrive 可使用以下选件：

• SINAMICS Drive Control Chart (DCC)（组态控制功能）

TIA Portal 系统概述
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
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TIA Portal V18 中的新功能 1
1.1 TIA Portal

发现 V18 的亮点

TIA Portal V18 增加了多个新功能。有关这些新功能的概览及详细信息，敬请访问：

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109807106 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109807106)
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1.2 SIMATIC STEP 7
在本文档中，将汇总介绍 STEP 7 中所有的重要新特性。有关各主题的更多详细信息，请参

见产品文档的相关章节。

命名空间

在软件单元中，程序架构中可使用命名空间。

命名空间具有以下优势：

• 如果程序元素位于不同的命名空间，可使用相同的名称 
• 元素在项目树中的结构更加清晰

• 操作数在程序代码中的结构更加清晰

另请参见“AUTOHOTSPOT”

软件单元中的安全程序

在软件单元中，可创建各种安全程序。这些安全程序的执行或加载独立于其它程序部分。在

安全程序中也可使用命名空间。 

运行过程中的符号化访问 (S7-1500)
借助“运行期间进行符号化访问”功能，外部应用程序在运行期间可以访问 PLC 程序中的变

量。外部应用程序可以是 HMI 应用程序、OPC UA 功能或其它通信功能等。可读取或写入变

量。 
创建程序时，并不编写静态的读写访问。实际上，在运行期间动态执行读写访问。通过手动

或通过程序控制的方式输入要在运行期间访问的符号变量名称。

另请参见“AUTOHOTSPOT”

输入/输出参数的图标（LAD，FBD，GRAPH）

为了快速区分输入参数 (IN) 和输入/输出参数 (InOut)，in/out 参数在程序代码中将使用自己

的符号进行标识： 

TIA Portal V18 中的新功能
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校验和“程序代码”（LAD、FBD、STL、SCL）
新的校验和“程序代码”用于对项目数据进行比较，判断两个块的源代码是否相同。比较时，

不含各种类型的空格、换行符、制表符和注释。 

说明

升级到 V18 后的在线/离线差异

项目升级到 V18 后，如果程序未加载到安装有 V18 的设备中，则校验和“程序代码”将显

示在线/离线差异。

另请参见“AUTOHOTSPOT”

工艺对象的引用

可声明对“Motion”和“SIMATIC Ident”类别的工艺对象的引用，并将其用于赋值操作。还可以

将 DB_ANY 分配给其中一种工艺对象的引用。

这有助于简化 PLC 程序中工艺对象的处理方式。例如，在程序循环中以迭代方式处理不同的

轴类型。

另请参见“AUTOHOTSPOT”

查找和替换

“查找和替换”功能已扩展：

• LAD 和 FBD 中可以搜索和替换隐藏的块参数。

• PLC 变量表和 PLC 常数表中支持“全部替换”功能及其相关选项。

监控表

菜单命令“立即修改选择内容”(Modify selection now) 可简化多个所选变量的控制方式。

另请参见“AUTOHOTSPOT”

从 SIMATIC AX 导入库

SIMATIC AX 通过 AX Code 提供了一种以面向对象方式开发、编译和测试 PLC 程序的纯文本

开发环境。AX Code 基于 Visual Studio Code，具备现代 IT 编程的所有优势。结构化文本 (ST) 
可作为编程语言。

TIA Portal V18 中的新功能
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通过 SIMATIC AX 创建的库可集成到 STEP 7 中。

另请参见“AUTOHOTSPOT”

轨迹

• 轨迹

相应轨迹中记录的信号数由 16 增加到 64。
从而，在比较单个记录的信号时，可选项的数量大幅增加。

• 长期轨迹

现在，除了可用的轨迹和项目轨迹之外，所有 S7-1500 CPU 都可以记录未记录在设备中、

而是记录在打开 TIA Portal 项目的计算机硬盘上的轨迹。从而，可显著提高分析信号在较

长时间段内变化趋势的诊断能力，诊断能力理论上仅受硬盘存储容量的限制。

• 快速傅里叶变换 (FFT)
除了能够提供伯德图之外，用户现在还可进行 FFT 分析。

S7-1500 和 S7-1500T Motion Control
有关工艺版本 V7.0 中新功能的概览信息，请参见“S7-1500/S7-1500T 运动控制概览”中的

“AUTOHOTSPOT”部分。

PID
PID 辅助功能已通过 RampSoak 指令进行扩展，可绘制与时间相关的轮廓曲线。

指令

• 扩展了现有“GetStationInfo”指令的功能，如下所示：现在，可读取 R1 设备的地址信息。

• 扩展了现有“RH_CTRL”指令的功能，如下所示：现在，可查询“SYNCUP”系统状态当前是否

锁定。

• 扩展了现有“OPC_UA_ReadList”指令的功能，如下所示：现在，可访问本地 CPU 中的 OPC 
UA 地址空间。这样，即可通过本地 OPC UA 服务器读取诊断信息并在用户程序进行响应。

• 扩展了现有“OPC_UA_WriteList”指令的功能，如下所示：除 DataValue 之外，现在还可选

择“SourceTimestamp”以及用户自定义服务器接口中 OPC UA 节点的状态代码。现在，可

通过 OPC UA 传送上一次值更改的时间。
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在线与诊断视图

扩展了在线与诊断视图中的连接诊断的功能，如下所示：现在，可显示 S7-1500H 系统中 IO 
设备上接口模块的连接属性。

1.3 SIMATIC WinCC
在此提供 WinCC 中各项重要创新功能的摘要。有关各主题的更多详细信息，请参见产品文

档的相关部分。创新功能分为以下主题：

• WinCC Unified：仿真

• WinCC Unified：高效组态画面

• WinCC Unified：系统诊断控件

• WinCC Unified：面板

• WinCC Unified：变量

• WinCC Unified：报警

• WinCC Unified：参数组

• WinCC Unified：系统函数

• WinCC Unified：编写脚本

• WinCC Unified：库

• WinCC Unified：OPC UA
• WinCC Unified：GraphQL
• WinCC Unified：通过 RFID 登录

• WinCC Unified Collaboration
• WinCC Unified：报告

• WinCC Unified：审计

• WinCC Unified：过程诊断

• WinCC Unified：Unified 精智面板

• WinCC Unified：Performance Insight
• WinCC Unified：日历

• WinCC Unified：Line Coordination
• WinCC Unified：顺序

TIA Portal V18 中的新功能
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• WinCC Unified：SIMATIC Energy Suite
• WinCC Unified：TIA Portal Openness
• WinCC Professional
• SiVArc

运行系统的仿真

要使用仿真功能，需安装 WinCC Unified Runtime。如果未找到运行系统许可证，则可在演

示模式下启动仿真。

高效组态画面

统一处理对象属性的名称

对象属性的名称已采用统一的处理方式。对象在 TIA Portal 中按字母顺序排序时，相关属性

也会以所有语言按从上到下的顺序依次显示。

示例：

• 线条 - 宽度

• 线条 - 颜色

• 线条 - 类型

对象属性收藏夹

可以为每个画面对象自定义收藏夹属性。某些属性由系统定义为收藏夹。 
有关系统定义收藏夹和用户自定义收藏夹的概览，请参见“选项 > 设置 > 可视化 > 收藏夹

画面 (WinCC Unified)”(Options > Settings > Visualization > Favorites screens (WinCC 
Unified)) 下的“收藏夹属性”(Favorites properties) 表。

可在巡视窗口中使用“过滤”(Filter) 功能找到对象的各个属性。

另请参见“AUTOHOTSPOT”。

集中颜色管理

可在“更改对象颜色”(Change object color) 对话框中集中更改项目中使用的颜色。 
“更改对象颜色”(Change object color) 对话框包含所有与颜色相关的对象属性的层级概览。在

显示画面中，可以在显示画面和显示的操作对象中进行导航。用户将收到所有正在使用的颜

色的概述。可指定颜色选择并将其替换为其它颜色。

TIA Portal V18 中的新功能
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另请参见“AUTOHOTSPOT”。

自动滚动

如果将对象拖放到画面的某个角落，则会触发自动滚动。可以将对象置于画面的其它区域。

另请参见“AUTOHOTSPOT”

分组的对象

如果通过“分组”功能合并两个或多个对象，这些对象会形成一个组。在工程组态系统和运

行系统中，单个组可作为单个对象进行管理，例如一键更改所有已分组对象的颜色。 
自版本 V18 起，可在 Unified PC 和 Unified 控制面板上进行分组。

另请参见“AUTOHOTSPOT”。

直接文本输入

可直接通过键盘更改“文本框”和“按钮”对象的标签。

另请参见“AUTOHOTSPOT”。

选择多个对象

要一次性编辑多个对象，请选择所有相关对象。此操作过程称为“多项选择”。巡视窗口显

示所选对象的所有属性。

另请参见“AUTOHOTSPOT”。

通过变量实现动态化功能期间发生范围重叠

通过“范围”(Range) 类型的变量动态化对象属性时，不同范围内的值可能发生重叠。发生范

围重叠的单元格以颜色高亮显示。编译项目时，重叠会被报告为警告。可以下载到设备。在

运行系统中始终使用第一个突出显示的值。 
另请参见“AUTOHOTSPOT”。

图层重命名

创建画面时，默认情况下对 32 个图层连续编号。为了确保结构清晰，可以根据自身需要对

图层重命名。在设备的运行系统设置下更改图层名称。

TIA Portal V18 中的新功能
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另请参见“AUTOHOTSPOT”。

更改屏幕分辨率

默认屏幕大小根据设备的分辨率进行调整。可在设备的运行系统设置中更改屏幕分辨率。 
另请参见“AUTOHOTSPOT”。

系统诊断控件

系统诊断控件支持矩阵视图和诊断缓冲区视图。

通过矩阵视图，可以检查 PLC 及其下级硬件组件的状态。所有硬件组件以图块形式显示。可

组态图块的显示方式和内容。

通过诊断缓冲区视图，可显示当前选定的 PLC 的诊断事件。

画面窗口 - 扩展多点触控功能

画面窗口中的多点触控功能已扩展。用户可以按比例调节画面窗口的大小，并可移动窗口内

容。

要按比例调节内容的大小，可分开两根手指或捏合手指。

要移动相关内容，用手指垂直或水平拖动。

面板

支持更多画面对象

可在面板中使用“报警控件”(alarm control) 和“趋势控件”(trend control) 对象。通过“工

具”(Tools) 任务卡插入这些控件。

在面板中使用面板

可在面板类型中使用其它面板类型。通过这种方式，可以将多个面板类型组合到一起，从而

提高可用性。在面板界面上使用嵌套用户数据类型时，数据将自动传递给底层面板。

面板中可使用动态 SVG
项目库中创建的动态 SVG 可拖放到面板中并使用。

TIA Portal V18 中的新功能
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“事件”接口

可以使用接口事件来定义面板类型中的事件和相关参数。在实例中为事件组态的函数列表和

脚本的系统函数。多种数据类型可用于与接口事件关联的参数。

扩展“属性”接口

属性接口存在以下更改： 
• “图形”接口属性。可以将与图形对应的属性与“图形”数据类型相关联。例如，将“可

视化”(Visualization) 选项卡中的图形与“图形视图”(Graphic view) 和“切换”(Switch) 画
面对象相关联。在面板实例中，可以从项目的图形集中分配图形或从项目库中分配“图

形”类型的已发布类型版本。

• “多语言文本”接口属性。在不同的面板实例中定义不同语言的文本。为此，在实例中分

配静态文本、资源列表、变量或脚本。

扩展“变量”接口

变量接口存在以下更改：

• “ARRAY”数据类型：可在面板中定义“数组”数据类型的接口变量。数组可以包含基本数

据类型以及用户数据类型。

• “HMIUDT”数据类型：可在面板中定义“HMIUDT”数据类型的接口变量，并将其与 HMI 用户

数据类型相关联。

• “PLCUDT”数据类型：要关联变量接口上的 PLC 用户数据类型，可使用“PLCUDT”数据类型。

• 可在面板接口变量的多个层级上嵌套用户数据类型。

• 时间和日期：可将用于指定日期和时间的接口变量与 PLC 用户数据类型和 HMI 变量相关联。

本地变量

本地变量用于在面板类型中传递或缓冲信息。例如，可根据元素的当前属性动态化面板的其

它元素。除了基本数据类型之外，还可以定义数组。

变量

内部变量的范围可更改为“本地会话”(Local session)。在多用户环境中，与会话相关的数据

在每个本地会话中分别处理。

支持在 Unified Collaboration 和 Web 客户端中使用本地会话变量。

TIA Portal V18 中的新功能
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本地会话变量的值在会话结束时并不保存，因此将丢失。

报警 - 系统事件

系统事件现在拥有固定的 ID。因此，ID 不再与组态顺序相关。 

参数组

可以在画面中使用参数组，而不受参数组控件的影响。为此，可使用关联到本地会话变量的 
IO 域等。在参数组类型中，将本地会话变量分配给编辑变量。

使用系统函数触发画面对象的以下操作：

• 启用用于生产的参数组：

– 将 PLC 的参数组保存到本地编辑变量中。

– 将本地编辑变量中的参数组写入到 PLC。
• 管理参数组：

– 使用用户自定义的默认值创建新的参数组。

– 保存当前参数组。

– 加载之前保存的参数组。 

系统函数 - 通过拖放操作为函数列表分配参数。

可使用拖放操作将详细视图中的以下对象分配给函数列表中的参数：

• HMI 变量

• PLC 变量

• 画面

• 文本列表

编写脚本

运行系统中图层的可见性

Unified Runtime 支持通过 JavaScript 函数切换各图层的可见性。

1. 在工程组态系统中，将画面对象放置在各图层的“布局”(Layout) 任务卡中。

2. 编写一个 JavaScript 函数，更改当前画面中诸如“Layer_1”等图层的可见性。
Screen.Layers ("Layer_0").Visible = false;

3. 组态在发生按钮事件等情况下执行此函数。

如果运行系统中出现此事件，放置在该图层上的所有对象将不可见。
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要使某个图层在当前画面中可见，请使用：Screen.Layers("Layer_0").Visible = 
true;

更改运行系统中的样式

在运行系统中，可使用 JavaScript 函数进行查询和更改样式。

1. 要更改运行系统中的样式，可创建一个包含以下内容的 JavaScript 函数：
HMIRuntime.UI.Style = "FlatStyle_Dark";
HMIRuntime.Trace("Switched style to: " + HMIRuntime.UI.Style);

2. 组态在发生按钮事件等情况下执行此函数。

如果运行系统中出现此事件，所有对象将变为深色样式。通过运行系统调试输出来输出样式

的名称。

对象模型的文档

对象模型的文档进行了全面修订。值得一提的是，可单击的画面支持在对象模型中进行导航。

新的系统函数和 JavaScript 函数

Unified PC 和 Unified 精智面板中引入了以下函数：

• .FileSystem.Browse
• .FileSystem.GetSpecialFolder
• .FileSystem.IsDirectory
• .ParameterSetTypes.Sysfct.CreateParameterSet
• .ParameterSetTypes.Sysfct.DeleteParameterSet
• .ParameterSetTypes.Sysfct.LoadParameterSet
• .ParameterSetTypes.Sysfct.ReadParameterSet
• .ParameterSetTypes.Sysfct.RenameParameterSet
• .ParameterSetTypes.Sysfct.SaveParameterSet
• .ParameterSetTypes.Sysfct.WriteParameterSet
• .Tags.CreateTagSubscription
• .UI.ProDiag.SysFct.OpenViewerGraphByBlock
• .UI.ProDiag.SysFct.OpenViewerGraphFromOverview

TIA Portal V18 中的新功能
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• .UI.ProDiag.SysFct.Next
• .UI.ProDiag.SysFct.Previous
• .UI.ProDiag.SysFct.ToggleGRAPHViewerMode
• .UI.ProDiag.SysFct.ToggleNetworkDisplay
• .UI.ProDiag.SysFct.ZoomIn
• .UI.ProDiag.SysFct.ZoomOut
• .UI.ProDiag.SysFct.IsJumpableAlarm
• .UI.ProDiag.OpenTIAPortalProject
• .UI.ProDiag.OpenTIAPortalGRAPHDetails
• .UI.ProDiag.OpenTIAPortalProDiagDetailsByCall
• .UI.ProDiag.OpenTIAPortalProDiagDetailsByAssignment
• .UI.ProDiag.OpenTIAPortalFromAlarm
• .UI.SysDiag.SysFct.GoToPlc
• .UI.SysFct.ChangeScreenAsync
• .UI.SysFct.ChangeScreenAsyncByNumber
• .UI.SysFct.ChangeScreenByNumber
• .UI.SysFct.OpenScreenByNumberInPopup
• .UserManagement.GetRolesFromUser
• .UserManagement.HasUserRole

库

扩展脚本模块类型

可在库中管理脚本模块类型。例如，可以创建新的脚本模块类型并对其进行版本管理。

如果已创建并启用某一脚本模块类型，可通过以下方式使用该脚本模块类型：

• 在“画面”(Screens) 编辑器中各画面对象的事件和属性中

• 在调度程序的事件中

• 在全局模块中

要使用脚本模块类型的某一版本，必须在全局定义中的“导入”语句中引用相关版本。

示例：import * as MyCalc from "SMT_1_V_0_0_1"

TIA Portal V18 中的新功能

1.3 SIMATIC WinCC

TIA Portal 中的新功能

18 编程和操作手册, 11/2022



本例中，“SMT_1”是脚本模块类型的名称，版本号为 V 0.0.1。 
还可在面板类型以及其它版本的脚本模块类型中引用脚本模块类型的版本。在此， 低设备

版本必须兼容。在其它类型中引用的脚本模块的类型版本必须与所需设备版本相同或低于所

需设备版本。

扩展动态 SVG 图形

动态 SVG 图形可以作为库中的类型进行管理。在“添加新类型”(Add new type) 对话框中的

“图形”(Graphic) 下，选择“动态 SVG 图形”(Dynamic SVG graphics) 选项。

OPC UA
在 TIA Portal 中组态 Unified OPC UA 服务器

对于作为 OPC UA 服务器运行的 Unified PC 和 Unified 精智面板，TIA Portal 现在在 HMI 设备

的运行系统设置中提供 OPC UA 服务器组态选项。

对于 Unified PC，不再支持通过组态文件对 OPC UA 服务器进行组态。

WinCC Unified GraphQL
WinCC Unified Openness 接口 GraphQL 是用于进行运行系统读写访问的 Web API。GraphQL 
API 的用户必须通过 UMC 进行身份验证，必须要特殊的 Unified 用户权限进行授权。

功能范围： 
• 读取、写入和订阅过程变量

• 读取和订阅处于活动状态的报警 

通过 RFID 登录

如果使用本地用户管理，WinCC Unified 支持通过 RFID 登录。请注意，通过 RFID 登录仅影

响读卡的设备，而不会影响连接的远程设备。

Unified PC
要求是必须在运行系统计算机上安装 PM-LOGON，使用 PM-LOGON 对 RFID 卡进行示教。

有关许可、PM-LOGON 安装以及 RFID 卡示教的更多信息，请参见 PM-LOGON 操作手册 
(https://support.industry.siemens.com/cs/de/en/view/109810587)。
Unified 精智面板

要求是必须在控制面板中完成对 RFID 卡的示教。

TIA Portal V18 中的新功能
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有关在 Unified 控制面板上使用 RFID 的更多信息，请参见 TIA V18 或更高版本的操作说明

AUTOHOTSPOT。
另请参见“AUTOHOTSPOT”。

Unified Collaboration
“参数组控件”(Parameter set control) 和“报告”(Reports) 画面对象可用于通过 Unified 
Collaboration 在另一个运行系统中显示的画面。

报告

报告的设置

可在 HMI 设备的运行系统设置中启用或禁用报告。 
报告启用时，定义报告数据库的存储位置以及报告的主本地存储位置。为此，可选择以下方

案：

Unified PC：
• “标准”(Standard)：将在安装期间或稍后在 WinCC Unified Configuration 的“报表”步骤

中选择的文件夹用作存储位置。

• “项目文件夹”(Project folder)：将运行系统项目的项目文件夹用作存储位置。

• “本地”(Local)：将在“文件夹”(Folder) 下输入的设备文件夹用作存储位置。

Unified 精智面板：

• 选择存储介质，并在“文件夹”(Folder) 下输入该介质中已有文件夹的路径。该文件夹用

作存储位置。

报表数据库的默认文件夹：项目文件夹

报表的本地主存储位置的默认文件夹：“media/simatic/<存储介质>/Reports”

支持文本列表和图形列表

如果数据源项目的标准列和可选列输出数字值，则可将文本列表和图形列表分配给这些列。

读入运行系统数据时，这些列的单元格值将替换为所分配列表中的文本或图形。

报警已改进

如果因队列已满而丢弃报告作业，则会发出报警，其中包含已丢弃作业的名称。

如果报告作业无法完全执行，则会发出报警，其中包含该作业的名称。
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审计

组态符合 GMP 标准

“组态符合 GMP”是指根据“优良生产规范”创建项目。在 FDA 规则“21 CFR 第 11 部分”中

介绍了这些要求。FDA 是指美国食品药品管理局 (U.S. Food and Drug Administration)。
Eudralex 第 4 卷，附录 1，EMA 法规 178/2002 同样适用。EMA 表示欧洲药品管理局 
(European Medicines Agency)。
“审计”(Audit) 选项提供的新功能可帮助用户更好地确保项目符合 GMP 标准。

防止篡改

审计跟踪通过检测篡改的方式防止篡改。

Audit Viewer
利用可组态画面对象 Audit Viewer，可通过表格形式在运行系统中显示获取的数据。 
• 通过审计跟踪在线显示

• 通过导出的审计文件离线显示

记录用户更改

审计现在还可记录和归档用户登录或注销操作。

过程诊断

TIA Portal 功能 ProDiag（过程诊断）用于监视和确定工厂或机器中发生的错误。在 HMI 设
备上，可以使用 ProDiag 显示错误类型、出错原因以及错误位置。

可使用以下对象显示对程序代码执行的错误监视和诊断的当前状态：

GRAPH 概览

“GRAPH 概览”(GRAPH overview) 对象用于显示 GRAPH 顺控器中已执行步骤的当前程序状态。

PLC 代码显示

“PLC 代码显示”(PLC code display) 对象用于显示使用 GRAPH 编程语言编写的用户程序的当前

程序状态。
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Unified 精智面板

Unified 精智面板的映像

• 可从 SIOS 映像下载 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109746530)
下载映像。

• 映像的发布与 WinCC (TIA Portal) 无关。 
• 使用 ProSave 将与组态的设备版本不对应的映像版本导入面板。

• 如果新映像仅包含对设备运行系统的改进，则此版本不会显示在工程组态系统中。在这

种情况下，请使用工程组态系统中显示的 新设备版本。

缩放画面和画面窗口 
Unified 系列精智面板支持通过两根手指的手势在画面和画面窗口中进行缩放。缩放画面不

会影响打开的弹出窗口。可用一根手指的手势移动放大的部分。

放大某一部分时，通过隐藏对象或将对象显示为图标来减少细节。

报警控件

列排序的顺序得到了改进。

• 如果在报警视图中定义了“优先级”(Priority) 列，则排序基于报警优先级。因此，在单行

报警视图的模式下，报警窗口中仅会显示优先级 高的报警。即使较低优先级的报警的

日期更近一些，也不会显示在窗口中。报警将按照时间顺序进行显示。

• 如果组态了报警视图中的以下列之一，则 Unified 精智面板上的排序将按照指定的顺序进

行。

1.优先级

2.修改时间

3.引发时间

4.报警状态

报警统计

Unified 精智面板支持对已归档报警进行以下统计计算：

• 报警频率

• 报警的总显示时间（以秒为单位）

• 报警的平均显示时间（以秒为单位）
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趋势控件

在包含多个趋势的趋势控件中，可通过图例选择趋势。

还可以使用趋势控件为 Unified 精智面板组态“ 小/ 大”压缩模式。

趋势伙伴

Unified 精智面板支持趋势伙伴对象。

通信

可同时通过接口 X1 和 X2 进行通信。

Unified 精智面板也可通过 Modbus RTU 进行通信。

网络驱动器

“Network and Internet”功能在“控制面板”(Control Panel) 中的“Network drive”下提供。可使

用此功能在 HMI 设备与服务器 PC 上启用的网络驱动器之间交换数据。

更多信息，请参见控制面板帮助以及操作说明。

打印

在 Unified 精智面板中，可通过工具栏中的按钮打印对象“Trend control”、“Function trend 
control”、“Value table”。待打印的数据将发送到所指定的默认打印机中。面板中， 后 10 
条打印指令将以图形的形式保存在目录中。

改进了对打印机的支持

• 从打印机列表中选择默认打印机

• 已将“CUSTOM Plus 2”添加到受支持打印机列表中。 
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Performance Insight
WinCC Unified Collaboration
利用 WinCC Unified Collaboration，可通过另一 HMI 设备访问性能控件。因此，操作员、工

厂管理人员和维护人员可通过自己的画面访问和评估工厂中其它站的 KPI。
他们还可以搜索使用 PFI 对象的 WinCC Unified Collaboration 伙伴并显示这些 KPI。
原因/停机分析

确定机器停机的十个主要原因，并以图形的方式呈现。为此组态原因和原因组。

预定义样式

性能控件支持使用预定义的浅色样式和深色样式。

长期 KPI 评估和重新计算

对于长期 KPI 计算，取消了 KPI 计算或重新计算时 长 32 天的限制。现在，计算的限制仅

为可用资源和数据（PFI 数据日志的日志时间段）。例如，如果服务器提供强大的硬件支持，

且 大日志大小足够大，KPI 计算可持续十年之久。

存储运行系统组态

永久存储运行系统中的控件组态。

仪表板控件

新增的性能控件，可在运行系统中显示简化的 KPI 图形视图。

日历

WinCC Unified Collaboration
利用 WinCC Unified Collaboration，可通过另一 HMI 设备访问日历控件。因此，操作员、工

厂管理人员和维护人员可通过自己的画面访问和编辑工厂中其它站的班次计划表。

重用已计划周的班次计划表

要节省组态工作，可将已计划周的班次计划表复制并粘贴到另一周中。 
信息面板

信息面板是日志中的快捷视图，用于显示用户报警和事件总览。
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预定义样式

日历控件支持使用预定义的浅色样式和深色样式。

全局日历组态

在工程组态系统中，在“公共数据”(Common data) 下提供日历设置全局组态器，通过该组

态器，可同时组态工厂视图中的所有日历。此外，还可在工厂视图中的工厂对象处单独调整

具体的日历。

恢复模板中已修改的日实例

通过恢复功能，可以将自定义的日实例复位为之前创建实例使用的日模板。如果对日模板进

行更改，这些日实例会再次自动更新。

Line Coordination
新控件 - 单元状态和单元控件

单元状态以彩色显示单元的当前 ISA-88 状态。还会用额外的符号显示该单元是否已分配。单

元控件显示更详细的单元信息。还可以选择控制控件中的各个配方操作和配方单元程序。

新状态“从系统撤回”

如果更改影响到程序或配方，该程序或配方将设置为新状态“从系统撤回”。经过验证之后，

可选择使用配方控件中的按钮将所有处于“从系统撤回”状态的配方或程序设置为“可用”

状态。 
配方创建期间的处理方式已改进

可在配方控件中过滤配方和程序。工艺操作的插入已改进。 
管理物料并在操作中将其用作物料参数

物料参数可在工程组态系统中创建、在工艺操作 (LCS) 或步 (SES) 中使用并进行组态。物料

和数量的目标值在操作参数中定义，并与物料概览 (LCS) 中定义的物料相关联。

本地报告 - 自动触发报告

作业完成、取消或停止后，会自动生成报告。该组态是通过作业历史中的复选框执行的。

集成审计

提供操作员操作证据，用于支持法规和质量要求。作业执行期间跟踪相关操作员操作。在作

业控件中执行的所有操作均会记录到 WinCC Unified 审计跟踪中（例如删除过程、启动/暂停

过程、设定值更改...）。

信息框

LCS 控件中的信息框可快速、具体地概括上下文系统事件。报警分为错误消息、警告消息和

信息消息三类，也可对报警进行过滤。显示上下文消息，其中包含技术设置的详细信息和相

应的对象名称。

请注意工业在线支持 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109807125)中
提供的信息。
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顺序

创建和加载操作时的处理方式已改进

移除了步的状态。只有操作参数会影响操作的状态。现在，将操作加载到 PLC 时无需考虑状

态。可在手动模式下完成加载，也可在自动模式下加载。操作执行过程中，也可进行加载。

管理物料并在操作中将其用作物料参数

物料参数可在工程组态系统中创建、在步 (SES) 中使用，并可进行组态。物料和数量的目标

值在操作参数中定义，并与物料概览 (LCS) 中定义的物料相关联。

根据步条件进行分配

根据来自其它参数的反馈，根据附加的步条件进行条件分配。一个参数或控制模块可以分配

给另一个参数或控制模块。只有当分配对象的条件满足时，参数或控制模块才继续。

轻松导航到处于活动状态的 SES 操作

在作业控件 (LCS) 中，可双击处于活动状态的配方操作，以便在 SES 控件中显示 SES 操作。

在单元控件 (LCS) 中，还可以通过 SES 控件中的按钮显示处于活动状态的 SES 操作。

集成审计

提供操作员操作证据，用于支持法规和质量要求。在执行 SES 操作期间跟踪相关的操作员操

作。在 SES 控制器中执行的所有操作均会记录到 WinCC Unified 审计跟踪中（例如删除过程、

启动/暂停过程、设定值更改...）。

信息框

SES 控件中的信息框可快速、具体地概括上下文系统事件。报警分为错误消息、警告消息和

信息消息三类，也可对报警进行过滤。显示上下文消息，其中包含技术设置的详细信息和相

应的对象名称。

存储运行系统组态

永久存储运行系统中的控件组态。

请注意工业在线支持 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109807125)中
提供的信息。

SIMATIC Energy Suite
SIMATIC Energy Suite 支持 WinCC Unified V18。支持的功能如下：

• 完全可视化

提供面板和画面来可视化 WinCC Unified 中的能源数据采集、峰值负载管理和基本负载管

理。

• 简化处理方式

为减少组态工作量，可通过 SiVArc 实现 WinCC Unified 的完全可视化。如果仅在 SIMATIC 
Energy Suite 中使用 SiVArc，只需要进行安装，不需要额外的许可证。

TIA Portal V18 中的新功能
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• PLC 与 WinCC Unified 之间的数据缓冲

如果 PLC 与 WinCC Unified 之间的连接暂时中断，PLC 中的数据将暂时存储在环形缓冲区

中。通信恢复后，缓冲区立即清空，数据继续传送到 WinCC Unified。
• 无需重复许可

在 WinCC 中，Energy Suite 变量与许可证无关，也就是说，分配变量许可证时，不考虑

此类变量。但 Energy Suite 的变量仍与 WinCC Unified 的系统限制有关（例如 Unified 精
智面板）。

此外，V18 还增加了以下功能：

• 基本负载管理

连续监视应处于下限与上限之间的功率值。如果该值超出此范围，按照已定义的优先级

切换执行器（耗能设备、发电机、储能设备），以便该值恢复到上下限值之间。

• 存储执行器

支持将能量存储用于峰值和基本负载管理。

• 软件/开放式控制器

Energy Suite 支持软件和开放式控制器。

• 简化项目移植

只需少量工作即可将之前版本的 Energy Suite 可视化功能升级到 新状态。

TIA Portal Openness
TIA Portal Openness 支持创建包括自定义 Web 控件和动态 SVG 图形在内的所有画面对象，

并支持对其属性进行动态化。

TIA Portal Openness 支持通过变量条件动态化画面和画面对象。

WinCC Professional：WinCC 通道诊断

“WinCC 通道诊断”作为新的 CCAx 控件集成到新工具“WinCC 系统诊断”中。

“WinCC 系统诊断”中提供两种模式：

• 系统诊断模式 (SDM)
• 通道诊断模式 (CDM)
SDM 可集成到独立的控制器容器中，也就是说，可在单机桌面应用程序中提供系统诊断信息。

可通过过滤和排序机制提供概览。新增的列可显示 PLC 的操作状态。
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WinCC Professional：证书管理器

可通过证书管理器集中管理所有证书，例如 Web 客户端的 HTTPS 连接证书，OPC UA 以及

其它连接证书。

WinCC Professional：Web 控件

不再支持 Microsoft Internet Explorer。
现有功能可通过 Chrome 和 Edge 浏览器提供。

支持的浏览器可从 WebNavigator Server V18 下载 WebNavigator 客户端应用程序，更新、插

件和需要的安装程序。

显示的新“homepage.html”包含以下选项：

• 下载。可从 WebNavigator Server V18 下载 Hub WebNavigator 客户端应用程序、更新、

插件和需要的安装程序。

• 语言选择。如果在语言选择中选择一种支持的语言，则会以所选语言显示

“homepage.html”的内容。

• 可通过 HTTP 和 HTTPS 连接访问“homepage.html”。
在对 WebNavigator 客户端应用程序进行基本安装以及安装 Datamonitor 客户端安装程序的

过程中，在桌面上创建 WinCCViewerRT 的快捷方式。

如果使用 Microsoft Internet Explorer 连接到 WebNavigator Server，则将显示已有的 ASP 
Web 页面。

• 通过“CCWinCCStart.exe”启动运行系统时，提供“启动时禁止访问操作系统”(Disable 
operating system access on startup) 选项。

安装运行系统后，可在以下路径找到此工具：

%PROGRAMFILES(x86)%\Siemens\Automation\SCADA-RT_V11\WinCC\bin

WinCC Professional：启动运行系统时限制访问

通过“CCWinCCStart.exe”启动运行系统时，会提供“启动时禁止访问操作系统”(Disable 
operating system access at startup) 选项。

安装运行系统后，可在以下路径找到此工具：

%PROGRAMFILES(x86)%\Siemens\Automation\SCADA-RT_V11\WinCC\bin

TIA Portal V18 中的新功能
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WinCC Professional：WebUX
对 WebUX 的功能范围进行了以下扩展：

• 支持 C 脚本。

• 支持本地会话变量。

• 支持面板。

• 支持报警控件中的报警过滤器。

SiVArc
改进了 Unified 设备支持

• 可生成画面对象趋势控件和功能趋势控件

• 可生成定位字段

• 可生成报警

• 可通过 SiVArc 属性，将图形列表或文本列表分配给符号化 IO 字段

• 可复制规则支持脚本

改进了 Unified 设备的面板支持

• 可通过 SiVArc 生成面板的附加属性

• 属性接口中，还可使用以下数据类型：多语言文本、授权、图形

• 变量接口中支持 PLC 和 HMI 用户数据类型

• 可生成接口事件

规则表

使用规则表为支持 SiVArc 的对象创建规则。规则表以结构化分组的形式存储在库中，并可

进行版本管理。规则表包含的只读默认规则表是通过项目创建的，这些项目使用之前的版本

组态，随后升级为 新版本。可将规则表的名称用作“全局搜索”的关键字。

改进了"表达式解析器"的功能

• 在“表达式解析器”中，可接收 S7 块的所有块实例的表达式结果。 
• 自动填充 FC/FB 中表达式 Block.Parameters(…) 的所有参数列表。

TIA Portal V18 中的新功能
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导出生成概览

例如，可导出生成概览并在 Microsoft Excel 中打开。

其它表达式

表达式“Block.DB.DisplayName”返回的实例名称使用引号括起。

通过 TIA Portal Openness 生成

可为由 TIA 触发的 SiVArc 生成过程定义变量生成的模式和规则集。

参见

Unified 精智面板 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109810754)

1.4 硬件配置

本文档仅列出所有 重要的新功能。有关各主题的更多详细信息，请参见产品文档的相关章

节。

常规

支持在 Web 服务器和 OPC UA (S7-1200/S7-1500) 的 PLC 密码中使用密码复杂性规则

硬件比较

比较两个控制器时，I/O 模块现在直接包括在内；用户可轻松导航到 I/O 模块的参数。

站上传 
在以下设备组态中，现在还支持从控制器进行站上传：

• 在 S7-1500 控制器上，SENTRON 测量设备充当 PROFINET IO 设备。

• 在 S7-1500 的 F 控制器上，F 面板或 F-SINAMICS 驱动器充当 PROFINET I/O 设备。 

显示在线用户

“下载到控制器”权限始终分配给一个用户。

如果多个用户共同调试一个控制器，则各个用户无法查看当前哪个用户在线访问控制器。这

可能会妨碍其他用户下载控制器。 
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自 V18 起，所有用户的信息均显示在“下载预览”(Load preview) 对话框中，以方便联系和

协调。

View of Things
View of Things (VoT) 支持用户在 CPU 下创建 HMI 画面。下载到 CPU 后，这些画面可作为 web 
应用程序通过 PLC web 服务器访问。

对于 V18，现在可以通过读卡器下载功能将“View of Things”应用程序下载到存储卡。

SIMATIC S7-1500 和 ET 200 CPU
所有 S7-1500 和 ET 200 CPU，固件版本 V3.0 的新功能：

• 现在 SNMP 服务可提供简单的组态选项，参见“AUTOHOTSPOT”。对于新组态，默认禁用

此选项，以遵循“默认安全”原则。对于自动拓扑检测，如果两个节点均禁用了 SNMP，
可能存在一些功能限制。

• LongTermTrace：在 .csv 文件中长时间（小时、天等）循环记录多达 64 个不同变量

S7-1500 和 ET 200 CPU（不含 R/H CPU）固件版本 V3.0 的新功能：

• OPC UA 服务器 - 读取自身地址空间的诊断状态，参见“AUTOHOTSPOT”。
通过使用 OPC UA 读取指令（“OPC_UA_ReadList”），可访问 OPC UA 服务器本身的命名

空间。这样便可读取自带 OPC UA 服务器的状态，还可以读取 OPC UA 客户端连接、会话

以及订阅的状态，并可在用户程序中对其进行响应。通过这种方式，可快速检测连接问

题等，并可提高工厂可用性。

• OPC UA 服务器 – 节点源时间的时间戳，参见“AUTOHOTSPOT”。
通过使用 OPC UA 写入指令（“OPC_UA_WriteList”），可以更改 OPC UA 变量（节点）的

“SourceTimestamp”以及状态代码。自 V18 起，可通过这种方式区分“源”和“服务器”

时间。

• OPC UA 服务器 - 提高组态限值 
服务器接口中的可用节点数已增加到 15000（针对小型 PLC）和 30000（针对中型 
PLC）。每个会话的 大可用订阅数也已增至 50。订阅的建议监视值增加到 多 4000 个

（采样和传输率为 1s 的情况）。

• 用于 HTTPS 通信的 Web 服务器证书现在也可通过 OPC UA GDS 机制进行管理，无需单独

下载硬件配置，参见“AUTOHOTSPOT”。
• 通过 WEB API 处理常规文件（尤其是日志文件）的新功能（用于支持工作流程自动化）

– 备份与恢复（Backup & Restore，包括故障安全）

– 存储卡上的文件（用户文件、配方和数据日志）
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• Web API 读取时间（读取系统时间、读取时间设置）

• 改进了 HMI 访问的验证方式（参见“AUTOHOTSPOT”）。

所有故障安全 CPU，固件版本 V3.0 的新功能：

• F 一致快速调试下载（FW 3.0 及以上版本）

– 对于 TIA Portal V18，用户除了可使用 V17 引入的“快速调试下载”（快速编译）之

外，现在还可以进行一致调试下载（一致编译）。

– 这样，激活了快速调试的用户可在 RUN 状态下对故障安全用户程序执行一致编译，并

将其下载到 F-CPU 中。

– 此外，利用 TIA Portal 中的一致编译，还可以在快速调试模式下扩展用户程序的定制

方式（例如添加定时器块）。

– 这样可提高调试期间或调整安全程序时的灵活性，同时可缩短调试时间。

– 后，通过 Stop-RUN 转换将 F-CPU 传送到已激活的安全模式。

S7-1500R/H CPU 固件版本 V3.0 的新功能：

• S7-1500H 支持 PROFINET 系统冗余 R1（连接冗余接口模块）

• S7-1500H 支持多种网络拓扑（线形、开环和环形等）

• 全新的 H-Sync 模块，适用于相互距离达 40 km 的 H-CPU
• 支持块处理功能 CREATE_DB/DELETE_DB 和 READ_DBL/WRIT_DBL

TIA Portal V18 中的新功能
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新增硬件和组态限制

• 创新型 S7-1500/ET 200SP CPU
– 8 个标准和故障安全 S7-1500 CPU 1511(F)-1 PN、1513(F)-1 PN、1515(F)-2 PN 和 

1516(F)-3 PN/DP
– 4 个工艺 S7-1500 CPU 1511T(F)-1 PN 和 1515T(F)
– 2 个冗余 S7-1500 CPU 1513R-1 PN 和 1515R-2 PN
– 4 个标准和故障安全 ET 200SP CPU 1510SP(F)-1 PN 和 1512SP(F)-1 PN
– 程序存储空间增加 100%，数据存储空间增加 100%
– 性能提升 5 倍，具体取决于 CPU 和 STEP 7 项目

– 两个性能等级

低级：CPU 1510SP(F)-1 PN 到 CPU 1513(F)-1 PN
中级：CPU 1514SP(F)-2 PN 到 CPU 1516(F)-3 PN/DP

– 通信性能更高（第二个内核）

– R-CPU 中集成显示功能

– 全面修订的画面实现 => 无需单独的固件

• 4 个全新 ET 200SP CPU 1514SP-2 PN、1514SP F-2 PN、1514SP T-2 PN 和 1514SP TF-2 
PN
– SIMATIC S7-1500 CPU 1515 (F) - 2 PN CPU 的存储器概念、性能、组态限制和特性

– 2 个 PROFINET IO 接口

• 统一性能等级内的技术规格

SIMATIC S7-1200
固件版本 V4.6 的新功能：

• 增加了 S7-1200 紧凑型 CPU 的工作存储器：

– 现在，CPU 1211C 的大小为 75 KB。
– 现在，CPU 1212C 的大小为 100 KB。
– 现在，CPU 1214C 的大小为 150 KB。
– 现在，CPU 1215C 的大小为 200 KB。
– 现在，CPU 1217C 的大小为 250 KB。

• 增加了 S7-1200 故障安全紧凑型 CPU 的工作存储器：

– 现在，CPU 1212FC 的大小为 150 KB。
– 现在，CPU 1214FC 的大小为 200 KB。
– 现在，CPU 1215FC 的大小为 250 KB。

• 默认禁用 SNMP，参见“AUTOHOTSPOT”。
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S7-1500H 和 ET 200SP 的 PROFINET 系统冗余 R1
CPU 1517H-3 PN 和 CPU 1518HF-4 PN 引入固件版本 V3.0 后，现在可以操作冗余 PROFINET 
接口模块（PROFINET 系统冗余 R1），这样一来，可同时在现场总线层级使用冗余 PROFINET 
网络。

这两种方法均可提高可用性，因为接口模块故障或网络故障不再导致过程数据丢失。

引入 IM155-6PN R1 后，ET 200SP I/O 系列现在支持可在 S7-1500H 控制器上运行的冗余接

口模块。

还向市场推出了 ET 200SP 系统导轨。该导轨是针对 IM155-6PN R1 开发的，可显著改善机

械和 EMC 边界条件。

新增的 长可达 20 km、适用于单模光缆的 LC-LD BusAdapter 完善了 BusAdapter 的产品组

合。

1.5 SINAMICS Startdrive
本文档仅列出所有 重要的新功能。有关各主题的更多详细信息，请参见产品文档的相关章

节。

SINAMICS Startdrive Basic
• 基于 CU3x0-2 的驱动器的扩展

– 支持线性电机

– 快速傅里叶变换 (FFT)，用于显示频域测量值

• BasicPosControl 中支持线性轴

• SINAMICS TEC 的扩展

– 预安装所选 SINAMICS TEC 包
VIBX
SERVCOUP

– Startdrive 在线帮助中提供 SINAMICS TEC 的参数帮助和中断帮助

TIA Portal V18 中的新功能
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• Openness 的扩展

– 为基于 CU3x0-2 的驱动器设备创建和指定第三方电机（旋转）

– 支持 SINAMICS TEC
安装、激活、取消激活、删除

通过 Openness 读取版本

• UMAC 扩展

– 发生变化的功能权限：编辑驱动应用

具有该功能权限的用户可以使用 Startdrive 来编辑驱动装置的组态。排除所有安全设置。

– 新增功能权限：编辑驱动的 Safety Integrated 应用

具有该功能权限的用户可以编辑驱动的安全组态并执行安全验收测试。

– 新增功能权限：在手动模式下控制驱动

具有该功能权限的用户可以通过项目激活对驱动的主控制权，然后执行有针对性的驱

动优化。

SINAMICS Startdrive Advanced
安全验收测试的扩展

• 支持 SINAMICS G130、G150、S150
• 改进安全验收测试期间的可用性

• 安全验收测试支持多用户

SINAMICS DCC
• 通过 STARTER 上传加载到驱动器中的 DCC 计划（简单 DCC 计划）

• Openness 的扩展

– 通过 Openness 创建计划

– 添加、删除和互连块

– 发布块 I/O

1.6 SINUMERIK
SINUMERIK 所有重要的新功能都可在“SINUMERIK 配置和编程”一章下的“V18 版新增功能”

一节中查看。

SINUMERIK STEP 7 Toolbox V18 计划将于 2023/02 提供。
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1.7 SIMOTION

SIMOTION SCOUT TIA
• 安全性

– 启动期间进行固件完整性检查

• 下载

– 更改后 RUN 模式下载的优化

• 通信

– 支持 OPC UA 使用夏令时

• 诊断

– 在跟踪中记录库中的全局变量 
• 仿真

– 支持 SIMOSIM 中的 TControl 工艺包

• Web 服务器

– 创建用户自定义密码策略

• 可用性

– 工艺包后期安装

– 对在线画面一致性的优化

– 在 SCOUT TIA 和 SCOUT Classic 之间直接复制程序

– 改进了版本控制方式

– 选择性关闭窗口

1.8 系统函数

本文档仅列出所有 重要的新功能。有关各主题的更多详细信息，请参见产品文档的相关章

节。
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用户管理与访问控制 (UMAC)
V18 包含以下对 TIA Portal 用户管理的改进：

• 在不同 UM 域中使用 TIA Portal 项目更加轻松。

如果将 TIA Portal 项目从一个 UM 域传送到另一个 UM 域，可将组态的用户和用户组同步

到新的 UM 域，旧 UM 域中的用户和用户组将传送到新 UM 域中。新 UM 域中不存在的

用户和用户组在 TIA Portal 项目中被禁用。

• TIA Portal 用户名

受保护的项目中现在也可以使用登录用户，其中用户名可以在 TIA Portal 设置中自由选择。

另请参见：全局用户及用户组基础知识

SIMATIC TIA CAx
TIA Portal V18 支持根据“应用建议：自动化项目组态”(AR APC) 版本 1.3 交换 AutomationML 
文件，

从而可借助端口组态工具在 TIA Portal 中导入和导出 IO-Link 设备。

对于通道和模块，现在可通过 AutomationML 中的自定义属性交换可用的 Openness 属性。

可为使用 MDD 或 GSDML 描述的模块确定可交换属性，并为 ECAD 系统等伙伴系统提供这

些属性。

SIMATIC TIA Portal Add-Ins
V18 对 Add-Ins 的改进如下：

• 在 V18 中，提供其它类型的工作流 Add-Ins ，借助 Add-Ins，可通过用户特定操作扩展 
TIA Portal 的特定功能。

• 通过为 Microsoft Visual Studio 2019、2022 和 Visual Studio Code 提供的 TIA Portal Add-
In 开发工具，可简化 Add-Ins 的创建和调试流程。以此向 Add-In 程序员提供现有插件类

型的模板。 
新版 Microsoft Visual Studio 2019/2022 和 Visual Studio Code Add-Ins 也可从西门子

工业在线支持网站下载。

• Add-In 程序员可通过其它选件直接在 TIA Portal 中显示其 Add-Ins 的消息。

• 可以通过批量推送机制在企业内分发 Add-Ins。为此使用相应的服务，管理员可通过此服

务在其管理的计算机上集中管理 Add-Ins。  
另请参见：Add-Ins 的基本知识
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TIA Portal 版本控制接口

TIA Portal V18 的版本控制接口功能提供以下方面的扩展：

• 工作区的结构可根据项目结构自动生成。为此，用于将 Add-Ins 连接到版本管理程序的

接口经扩展，可以自动跟踪版本管理程序中工作区的结构。

• 新文件列于工作区中单独的未分配文件视图中，只需一步操作就可以将文件传送到项目中。

• 现在也可通过文本格式导出和导入 STL 块的源代码。

• 支持导出和导入工艺对象。

• 以 SimaticML 格式导出时，将移除时间戳等元数据。此外，在版本控制接口中计算比较

状态时，会忽略元数据（如果存在）。

• 现在可单独设置工作区中各对象名称的语言，与使用的 TIA Portal 用户界面语言无关。

另请参见：TIA Portal Version Control Interface 基本知识

TIA Portal Openness
TIA Portal Openness V18 中支持以下新功能与创新。有关各个主题的更多详细信息，请参见

产品文档的相应章节。

• 常规

– 可组态 HWCN 对象的“SetAttributes”的错误处理方式。支持以下类：Device、
DeviceItem、HardwareObject、PlcAccessLevelProvider、Address、Channel、
StructuredData、NetworkInterface、IoConnector、IoSystem、IoController、
Node、Subnet、MrpDomain、SyncDomain、TransferArea、NetworkPort。

– 通过“EngineeringAttributeInfo”类提供支持的数据类型

– 通过“LicenseNotFoundException”在 Openness 工作流程中进行许可证检查

• 安全性

– 访问 S7-1500 CPU 的自动化证书管理组态

– 组态密码策略：

• PLC 用户程序

– 通过“ProgramCode”（不含注释的代码）扩展 PLC 块校验信息

– 软件单元支持“NamespacePreset”，PLC 块支持“Namespace”
– 将 PLC 程序更新为 新指令版本

– 读取对象的交叉引用信息 (XREF)
– 针对 PLC 块、PLC 变量、PLC 用户常量、PLC 变量表、PLC 数据类型和工艺对象、强制

表以及监控表，组态“DocumentInfo”的 SimaticML 导出范围
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• 安全工程组态

– 创建、组态和删除安全运行系统组 (RTG)
– 管理 TIA Portal 设置“Generate default fail-safe program”和“Manage fail-safe in 

Software Units environment”
– 对 PLC 变量的安全属性进行读访问

– 管理安全软件单元

– 生成全局 F-IO 状态块

• 库

– 详细比较库，甚至是单独的副本模板、类型和版本

– 设置全局库中各个类型的更新属性

• CAx 数据导出和导入

– 导入/导出通过 PCT 组态的 IO-Link 数据

– 导入/导出西门子硬件参数和通道属性

• 硬件配置

– 对 TIA Portal 硬件目录进行读访问

– 设备更换

– 无需提前将值类型转换为“String”便可设置硬件参数

– 通过“SetAttributes”按正确顺序批量更改硬件参数

– 新增的支持参数访问的模块（无安全功能和通信模块）：ET200pro、ET200MP、
ET200eco PN、按钮和 HMI 扩展单元

– 新增服务“SimpleWebserverUserManagement”用于管理 ET200SP SIWAREX 模块中的 
Web 服务器用户及其权限

– 读取访问传输区，进行跨 PLC 同步操作

• 站上传

– 通过支持 IP 路由或 DNAT 路由的 CM/CP 对 S7-1200/1500 CPU 进行站上传（仅可通过 
TIA Portal Openness）

• 版本控制接口 (VCI)
– 可组态工作区语言

– 子对象的同步状态

• UMAC/UMC
– 检查 UMC 数据的 UMAC 副本是否与 UMC 服务器数据一致

– 将 UMC 数据的 UMAC 副本与 UMC 服务器同步
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• Teamcenter Gateway
– 锁定 Teamcenter Gateway 的数据记录

– 与 Teamcenter 连接和断开连接

– 从 Teamcenter 搜索并下载项目和库

– 在 Teamcenter 中保存项目/库
• SiVArc

– 支持用于生成规则的新文件夹和表

– 用于所有规则、Energy Suite 和用户创建的规则的新生成选项

• 中断和 ProDiag
– 支持 PLC 报警文本列表

• WinCC Unified
– 导入和导出变量表

– 支持所有画面对象，包括自定义 Web 控件和动态 SVG
– 在项目树中为画面和变量表创建和编辑组

• Test Suite Advanced
– 导入并执行系统测试

• Startdrive
– 为基于 CU3x0-2 的驱动器设备创建和指定第三方电机（旋转）

– 支持 SINAMICS 工艺扩展 (SINAMICS TEC)：安装、激活、取消激活、删除、读取版本

• Sinamics DCC
– 计划创建

– 添加、删除和互连块

– 发布块 I/O
• 连续功能图 (CFC)

– 以 XML 格式导出计划（全部或可选）

– 以 XML 格式导入计划
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库

• 库管理作为编辑器

自 TIA Portal 版本 V18 起，库管理可作为独立的编辑器。

可用性已改进，用户可同时使用库管理和项目编辑器。不需要在库视图与项目视图之间

切换。

• 比较全局库

对于 TIA Portal V18，用户可选择将全局库相互比较，也可将全局库与项目库进行比较。

比较时会考虑库类型和模板副本。用户也可选择执行库同步。

• Multiuser Engineering 和全局库

自 TIA Portal V18 起，可以将全局库存储在项目服务器上，并由团队共同进行编辑。

处理全局库时，可采用处理项目时的多用户工作流程。

安全记录

可以将日志消息写入用于记录安全相关事件的 Windows EventLog 中。例如，这类事件包括

用户登录 TIA Portal、对项目中用户管理的更改、或截至下载前对 PLC 的重大更改。

软件和许可管理

之前集成到 TIA Administrator 中的用于许可证管理以及连接在线软件交付 (OSD) 的功能不

再可用。但仍可通过 Automation License Manager 使用这些功能。
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1.9 工程组态选件

Multiuser Engineering 和项目服务器

• 项目的分组存储结构

自 TIA Portal 版本 V18 起，可以将项目分组存储在项目服务器上。为此，可在项目服务

器上创建分组。

可将 TIA Portal 项目分配给这些分组。可以通过组名称区分项目、工厂、作业。

• 扩展访问权限

TIA Portal V18 的项目访问保护已进行扩展，可为个别用户或用户组来组态项目或项目组

的访问权限。

TIA Portal V17 及早期版本的用户也可享受到扩展项目保护带来的好处。在这种情况下，

访问保护仅适用于顶级项目存储库。

自 V18 起，可通过 SIOS 条目“下载项目服务器 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109810588)”下载项目服务器。新项目服

务器功能单独提供，与 TIA Portal 版本无关。

• 全局库

自 TIA Portal V18 起，可以将全局库存储在项目服务器上，并由团队共同进行编辑。

处理全局库时，可采用处理项目时的多用户工作流程。

通过 UMC 实现集中用户管理

• Microsoft Active Directory 连接

现在可连接多个“可信的”AD 域。

• 使用 TIA Administrator 扩展组态

– 现在组态安全通信（包括证书导出）时可以使用 SIMATIC Logon 协议。

– 现在可在组态中实现对 Unified 设备进行远程身份验证。

TIA Portal Cloud Connector
TIA Portal Cloud Connector 可以在云环境中通过 TIA Portal 工程组态访问本地 PG/PC 接口以

及与其相连的 SIMATIC 硬件。

• TIA Portal Cloud Connector V1.2 SP1 中的新增功能

– 新协议：“TIA Portal Cloud Endpoint”用于通过 TIA Portal Cloud 访问 SIMATIC 硬件。 
• TIA Portal Cloud Connector V1.2 SP2 中的新增功能

– 提高下载到 PLC 的性能。
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SIMATIC Energy Suite
SIMATIC Energy Suite 支持 WinCC Unified V18 的以下功能：

• 完全可视化

提供面板和画面来可视化 WinCC Unified 中的能源数据采集、峰值负载管理和基本负载管

理。

• 简化处理方式

为减少组态工作量，可通过 SiVArc 实现 WinCC Unified 的完全可视化。如果仅在 SIMATIC 
Energy Suite 中使用 SiVArc，只需要进行安装，不需要额外的许可证。

• PLC 与 WinCC Unified 之间的数据缓冲

如果 PLC 与 WinCC Unified 之间的连接暂时中断，PLC 中的数据将暂时存储在环形缓冲区

中。通信恢复后，缓冲区立即清空，数据继续传送到 WinCC Unified。
• 无双重许可

在 WinCC 中，Energy Suite 变量与许可证无关，也就是说，分配变量许可证时，不考虑

此类变量。但 Energy Suite 的变量仍与 WinCC Unified 的系统限制有关（例如 Unified 精
智面板）。

此外，V18 还增加了以下功能：

• 基本负载管理

连续监视应处于下限与上限之间的功率值。如果该值超出此范围，按照已定义的优先级

切换执行器（耗能设备、发电机、储能设备），以便该值恢复到上下限值之间。

• 储能执行器

支持将能量存储用于峰值和基本负载管理。

• 软件/开放式控制器

Energy Suite 支持软件和开放式控制器。

• 简化项目移植

只需少量工作即可将之前版本的 Energy Suite 可视化功能升级到 新状态。

PLCSIM 和 S7 PLCSIM Advanced
PLCSIM TIA Portal V18：
• 引入了新的 PLCSIM 用户界面，可通过此界面使用 PLCSIM Advanced 功能。

• 支持 S7-1200 和 S7-1500 的 新固件版本
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S7 PLCSIM Advanced V5.0 中的新增功能：

• 在 PLCSIM Advanced 中，现在支持版本为 V14 到 V18 的 TIA Portal 项目，以及固件版本 
V1.8 到 V3.0 的 CPU。

• API 现在还支持读取和写入 STRING 数据类型。

• 现在可选择通过 API 或控制面板将 CPU 的所有接口呈现在网络上。在云应用场景中，可在 
PLC 实例/TIA Portal 之间建立通信。

• 现在支持新的 S7-1514 SP /T/TF CPU。
• 现在支持新的 S7-1514 SP /T/TF CPU。
• 现在支持新的 S7-1514 SP /T/TF CPU。
• 现在支持 S7-1500 R/H 的 IO 设备的 R1/S2 组态。

• 现在支持 S7-1500 R/H 的 IO 设备的 R1/S2 组态。

• 现在支持 NTP 时间同步。

• 可通过 S7-1500 Web 服务器测试备份和恢复功能。

• 可读取和写入数据日志和配方。

TIA Portal Test Suite Advanced
样式指南：

• 现在可为样式指南规则添加具有特定条件的附加属性。仅当满足附加条件时，才会评估

规则。可使用以下条件：

– 变量类型

– 数据类型

– 块类型

例如，借助这些条件，可将样式指南规则限制为特定数据类型（布尔型、整型等）或变

量类型（多重实例、数组、结构等）。

• 在对象选择器中，现在也可以限制将样式指南规则应用于组织块、函数或函数块。

• 现在可选择将“前缀/后缀”和“名称包含”规则类型设为区分大小写。

应用测试：

• 现在，应用测试中也可以使用 WChar、String 和 WString 数据类型的变量。

• 应用测试 - 满足条件时运行：

RUN 命令可与可选参数结合使用，在满足一定条件时执行测试用例。可选参数达到用户

指定的值或达到 大循环次数后，终止执行。

语法：RUN( Cycles := <value>, <optional_parameter> = <value>);
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系统测试：

该测试类型从 Test Suite V18 开始提供。通过系统测试，用户可使用 OPC UA 服务器接口为 
PLC 程序定义并执行测试用例。系统测试可执行以下测试：

• 使用 S7-1200 和 S7-1500 执行硬件在环测试

• 使用 PLCSIM Advanced 执行软件在环测试。

TIA Portal Teamcenter Gateway
• 支持在 Exclusive Engineering 中执行 Teamcenter Gateway 操作

Teamcenter Gateway 支持在 TIA Portal Exclusive Engineering 环境中执行连接、保存、打

开、搜索等操作。

通过 Exclusive Engineering，可作为“单用户”在项目服务器上方便地对项目执行操作。

项目服务器上用于 Exclusive Engineering 的功能适用于 Teamcenter Gateway。
• 用于 Teamcenter Gateway 工作流的 Openness API

自 V18 起，为 Teamcenter Gateway Workflows 的 Openness API 提供了一个接口，该接

口用于将 TIA Portal 集成到开发环境中，并可在工程组态工作流中自动完成任务。通过外

部开发环境编写自定义应用程序，例如将工程组态项目从 TIA Portal 推送并拉取到 
Teamcenter，将 TIA Portal 中的项目和库作为一个整体在 Teamcenter 中进行管理，从而

可确保版本一致，发布工作流一致。有关详细信息，请参见 TIA Portal Openness 手册。 
• 在 Teamcenter 中更新已修改的关联 TIA 代理对象 

在版本 V18 及以上版本中，TIA Portal 对象（FB、FC 和 PLC 数据类型）可作为 
代理对象导出到 Teamcenter 中并关联到 Teamcenter 组件。在版本 V19 及以上版本中，

可以在 Teamcenter 中现已存储的相关组件中更新已更改的关联 TIA Portal 对象（FB、FC 
和 PLC 数据类型）。

• 兼容性

支持 Teamcenter 版本 V13.1/13.2/13.3/14(*)。
(*) – 对于版本 V18，尚未完全支持在 TIA Portal 中使用 TC V14。
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SIMATIC STEP 7 Safety
SIMATIC STEP 7 Safety Basic/Advanced V18 高性能选件包，用于对 TIA Portal 版本 V18 中的

故障安全 S7 控制器进行编程。

• 一致快速调试下载（FW 3.0 及以上版本）

对于 TIA Portal V18，用户除了可使用 V17 引入的快速调试下载（快速编译）之外，现在

还可以进行一致调试下载（一致编译）。

这样，激活了快速调试的用户可在 RUN 状态下对故障安全用户程序执行一致编译，并将

其下载到 F-CPU 中。

此外，利用一致编译，还可以在快速调试模式下修改故障安全用户程序（例如添加定时

器块）。

这样可提高调试期间或修改安全程序时的灵活性，并可缩短调试时间。

后，通过 Stop-RUN 转换将 F-CPU 传送到已激活的安全模式。 
• Openness 增强

在 STEP 7 Safety V18 中，可用的 Openness 功能也已扩展：

– 在安全管理编辑器 (SAE) 中组态 F 运行系统组

创建和删除 F 运行系统组

修改 F 运行系统组 iDB
修改 F 运行系统组预处理和后处理

–  生成全局 F-I/O 状态块

– 将项目数据（包含与安全相关的项目数据）下载到 PG/PC 中
• 故障安全单元

今后，用户可决定将采用相似的顺控结构还是故障安全单元创建安全程序。

1.10 运行系统选件

本文档仅列出所有 重要的新功能。有关各主题的更多详细信息，请参见产品文档的相关章

节。

OPC UA
有关 OPC UA 的新功能，请参见“硬件配置 (页 30)”部分中的“所有 S7-1500 和 ET 200 CPU

（不含 R/H CPU）固件版本 V3.0 的新功能”。
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TIA Portal V17 中的新功能 2
2.1 SIMATIC STEP 7

在本文档中，将汇总介绍 STEP 7 中所有的重要新特性。有关各主题的更多详细信息，请参

见产品文档。

CEM 编程语言 (S7-1200/S7-1500)
CEM（因果矩阵）是一种易于理解的新型编程语言，基于该语言，因果关系的编写更为轻松

快捷。

说明

CEM 视频教程

原因结果矩阵 (CEM)，十分钟内快速高效地自动完成工程组态 (https://youtu.be/
FaR9rVXUkJo)

下载组和组结构 (S7-1200/S7-1500)
执行“下载到设备”操作时，将现有的组和组结构下载到 CPU 中。

各个组和组结构可从项目树中的以下系统文件夹中下载，也可以从下列软件单元的系统文件

夹中下载。

• 程序块 
• PLC 数据类型  
• PLC 变量（仅 CPU S7-1500 固件版本 V2.5 及更高版本） 
这意味着，在向作为新站的 CPU 下载时，或者从设备中上传时，将恢复组结构。

另请参见“AUTOHOTSPOT”

编程语言编辑器

• 现在，巡视窗口中的交叉引用列表可冻结当前交叉引用视图并显示结构变量（PLC 数据类

型为 STRUCT）的上位访问。

• 对交叉引用编辑器中输入或输出地址的重叠显示进行了改进。
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• “打开块”(Open block) (F7) 对话框现在也支持部分名称搜索。即，搜索块和 PLC 数据类型 
(UDT) 时无需再输入所有字母。

• 软件单元中块、PLC 数据类型 (UDT) 和 PLC 变量表的“已发布”(Published) 属性，现在可

直接显示在项目树中。

• 进行本地“查找和替换”(Find & Replace) 时，将显示总的替换次数。

• 在 STEP 7 的各种编辑器中，可通过 <Ctrl + F> 将所选文本直接复制到本地搜索的搜索框

中。再次单击 <Ctrl + F>，可将搜索文本复制到全局搜索框中。

• 为了增强代码的易读性，可使用 camelCase 语法自动换行 LAD、FBD、GRAPH 和 CEM 块
中的变量名。

• 极大简化了插入常用指令时的键盘操作：

LAD 指令 原键盘操作 新键盘操作

空功能框 <Shift+F5> <F8>
常开触点 <Shift+F2> <F9>
常闭触点 <Shift+F3> <F10>

FBD 指令 原键盘操作 新键盘操作

空功能框 <Shift+F5> <F8>
“与”运算 <Shift+F2> <F9>
“或”运算 <Shift+F3> <F10>

加载并监视发生变更的数据块 (S7-1200/S7-1500)
加载数据块时，以下规则适用： 
如果离线项目中该块接口的时间戳晚于在线项目，则该块通常需要重新加载。这将导致变量

值也将重新初始化。进而导致工厂运行时数据不一致。 
在 V17 及以上版本中，系统不再比较时间戳，而是对在线块与离线块的结构进行比较。仅

当数据块的结构确实发生变更时，才会在下载时进行重新初始化。另一大优势在于，即使在

线程序和离线程序中显示存在不同，仍将继续监视程序状态。

注： 
更改 GRAPH、CEM 或 CFC 语言块中的程序代码时，可能会导致内部接口数据更改。即使块

接口处未显示结构性变更，这些更改也需要进行重新初始化。

示例：

TIA Portal V17 中的新功能
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以下情况下，下载数据块时无需重新初始化： 
• 使用 Openness 功能或版本控制接口，从外部源以相同结构多次生成数据块。 

注：如果使用上述功能生成一个块或一个 GRAPH 块且该块的存储器预留激活，则该块需

重新下载和重新初始化。

• 在接口中添加参数，之后再删除。

组态报警

创建报警类别时，系统将为每个报警类别指定一个 ID，该 ID 在项目中唯一。请注意，更改

一个由旧版本创建的项目时，即使在线程序与离线程序完全相同，也可能会显示在线/离线

不同报警。这些不同报警是由于校验和计算导致，现已优化修复。但大多数情况下，这些块

仍可能显示上述报警。 
仅在极少数情况下，由于计算校验和时发生变更，在对项目进行在线监视和测试时，仍需重

新编译并下载该项目。

通过 Openness API 编辑程序的非故障安全部分 
在版本 V17 及以上版本中，可通过 Openness API 编辑非故障安全程序组件。

通过 Openness，可执行以下功能：

• 将非故障安全程序下载到 F-CPU S7-1200/S7-1500 中
• 编译非故障安全硬件和软件

指令

• 现有的“D_ACT_DP”指令已按照如下方式进行扩展：如果已将 S7-1500 或 ET-200 CPU 组
态为智能设备，则可使用“D_ACT_DP”指令在该 CPU 的程序中打开或关闭智能设备功能。

• 使用新的指令“Get_AlarmResources”，确定当前 S7-1500 CPU 内存中可存储的报警数量。

• 现有的“RH_CTRL”指令已按照如下方式进行扩展：

– 可请求系统状态“SYNCUP”。
– 可请求备用 CPU 成为主 CPU 对该过程进行控制。

– 可请求备用 CPU 转入“STOP”模式。

• S7-1200 CPU 现在也支持现有指令“Get_SMC_Info”。
• S7-1200 CPU 现在也支持现有指令“FileWriteC”和“FileReadC”。
• S7-1200 CPU 现在也支持现有指令“ServerMethodPre”和“ServerMethodPost”。

TIA Portal V17 中的新功能
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• 使用新指令“OPC_UA_ReadList_C”、“OPC_UA_WriteList_C”和“OPC_UA_MethodCall_C”，
可将 S7-1500 和 ET-200 CPU 轻松处理为 OPC UA 客户端。所有这些简单指令都具有以下

特点：指令必须进行参数化，才执行 OPC UA 客户端任务。

• 现有的“MB_CLIENT”指令 (MODBUS TCP) 已按照如下方式进行扩展：现在支持 Modbus 功
能 23，用于将作业数据写入 Modbus 服务器，并从 Modbus 服务器读取数据。

• 使用新指令“TCONSettings”，可以请求 S7-1200 或 S7-1500 CPU 中新的 OUC 连接 ID，读

取已就绪或现有的 OUC 连接属性，或者为就绪或现有的 OUC 连接指定一个属性。

可读取或指定以下连接属性：

– TCP 连接的终止方式：

连接和相关资源均通过 TCP 重置（当前特性）立即释放，或通过 TCP 完成终止连接。

即，仅当定时器时间到期后资源才会释放，通信伙伴才能发送确认。

– 更改 UDP 多播的 TTL 值（仅 S7-1500 CPU）：

在此之前，一条 UDP 多播报文不能跨路由器发送。现在，可在一行中指定转发一条 
UDP 多播报文的路由器数量。

• 新指令“CommConfig”可读取和更改 S7-1500 CPU 的以下通信参数：

– DNS 主机名

– DNS 域名

– DHCP 客户端 ID
– DNS 服务器地址

– IP 套件（IP 地址、子网掩码、默认网关或默认路由器）

– NTP 服务器地址（该通信参数无法读取，只能更改）。

• 借助新指令“DQ4_CAM”(S7-1500)，用户可使用输出模块 DQ 4x24VDC/2A HS 的凸轮控制

功能。

2.2 SIMATIC WinCC

WinCC Unified（适用于 PC 和 Unified 精智面板）

为了避免连接数据类型时因不一致而生成错误消息，将项目从 V16 升级为 V17 之前，需要在 
PLC 的库中加入该用户数据类型。为此，可将该 PLC 用户数据类型拖放到“项目库 > 类
型”(Project Library > Types) 下方的库中。

TIA Portal V17 中的新功能
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WinCC Unified 属于新一代 HMI 开发产品

• 改进了画面编辑器的操作过程

– 改进了画面对象的处理过程

（对象对齐，多选属性，属性搜索过滤器等）

• 使用客户特定字体

• WinCC Unified HMI 另外新增两种预定义样式（日间模式和夜间模式）

• 在库中对面板和图形进行版本管理

• 面板 - 功能扩展（如，旋转面板、新增动态和静态属性等）

• 新增系统功能，如 UpdateTag
• 双手操作

• 使用客户特定字体

• 统一用户管理

• 增强通信功能：

– 1200/1500 间接寻址（绝对多路复用）

– 支持 S7-1500 软件控制器 
– OPC UA DA（服务器和客户端）

– OPC UA A&C（服务器）

– Modbus TCP/IP
– Omron
– Ethernet/IP
– Mitsubishi TCP/IP MELSEC iQR、iQF、FX3 和 Q

• 可通过以下方式进行系统诊断：

– 诊断指示灯 
– 诊断缓冲区作为新控件

• 参数控制选项中的新功能

– 支持复杂结构（PLC 数据类型的 PLC 数据类型）

• Openness RT
– 增加了基于 Openpipe 的数据浏览功能

TIA Portal V17 中的新功能

2.2 SIMATIC WinCC

TIA Portal 中的新功能

编程和操作手册, 11/2022 51



WinCC Unified PC
在版本 V17 中，还对了以下功能进行了增强与改进：

• 操作员可在任何终端设备上，通过支持 HTML5 的 Web 浏览器对生产进行监控。

– 引入一个新的监视器客户端许可证，用于仅监视一个过程。

– 在运行系统管理器中，可将一个项目定义为自动启动项目。该项目将在 RT 站重新启

动后自动启动。

– 在运行系统管理器中，可为 Web 浏览器设置自动缩放功能。之后，工程组态画面将根

据 Web 浏览器的大小进行自动调整。

• 审计功能：

– 定义审计相关的过程值 
– 电子存储（存储者、时间、旧值、新值、注释）

– 生成报告（含篡改检测）

SIMATIC HMI Unified 精智面板

SIMATIC HMI Unified 精智面板是 新一代高端 HMI 设备，包含从 7" 到 22" 等不同型号。前

侧玻璃面板采用多点触控技术，选择通过应用程序扩展功能、由 WinCC Unified 提供可视化

只是新一代设备众多新功能中的部分亮点。

在版本 V17 中，还对了以下功能进行了增强与改进：

• Web 客户端：通过 Web 客户端灵活高效地进行远程监视与操作

• Unified Collaboration：通过 Unified 系统间画面共享，不同场景组态更为灵活便捷 
• Web 控件支持 PDF 格式 
• 函数趋势控件 (f(x))
• RT 接口功能扩展，支持 Edge 应用

– 基于 Openpipe 数据浏览

• 控制面板的组态任务栏

– 禁用

– 位置选择

TIA Portal V17 中的新功能
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WinCC Advanced
画面对象：

• 模板画面可作为库对象

• 弹出式画面可作为库对象

• 弹出式画面可增加到 大大小

变量/通信：

• 在操作 S7-1500 的同时，可进行 Modbus 和 SIMOTION 通信。

WinCC Professional
日志记录：

• SQL Server 新版本

WinCC RT Professional V17 中引入 SQL Server 2017 新版本。

变量/通信：

• S7-1500 的原始数据通信

此外，

• 通过命令行停止运行系统

该功能用于 WinCC RT Professional V17 中控制 RT 站关断或自动关断 RT 站。

2.3 硬件配置

在本文档中，将汇总介绍各 CPU 系列的所有重要新特性。有关不同主题的更多详细信息，请

参见产品文档。
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S7-1200 CPU
• 新 Web 服务器

PLC Web 服务器采用一种基于 JSON 的新型 Web 数据格式，可快速连接 PLC 与诸如 MES 
系统或 SCADA 系统之类的 Web 数据使用方，对 CPU 过程变量（变量值和变量的元数据）

进行读、写操作和浏览。此外，还支持基本系统控制命令，如设置操作状态（停止/运
行）。执行以上出自需要具有相应的权限，需在 TIA Portal 中进行组态。

• OPC UA
– 对诊断功能进行了改进：OPC UA 用户通过以下项接收有关 OPC UA 服务器状态的以下

信息： 
- 通过诊断缓冲区

- 通过 TIA Portal“在线与诊断”(Online & Diagnostics) 区域下的 OPC UA 区域

- 通过经过改进的连接资源显示

– 方法可通过 S7-1200 CPU 的用户程序提供（指令“ServerMethodPre”和
“ServerMethodPost”）。这些方法使用 OPC UA 客户端进行订单处理。例如，S7-1200 
CPU 通过方法调用对制造订单进行处理。

• 紧凑式读取/写入 ASCII 文件

通过“FileReadC”和“FileWriteC”指令，可读取 S7-1200 CPU 上 SIMATIC 内存卡中 ASCII 文
件内的数据，或者将数据写入 SIMATIC 内存卡上的 ASCII 文件内。

• GetSMCInfo
借助“GetSMCInfo”指令，用户可读取有关所插 SIMATIC 存储卡的信息，如目前的存储器

容量、已用存储空间大小或百分比形式的使用寿命（取决于已完成的写入/删除操作次

数）。

• TCONSettings
使用新指令“ TCONSettings”，可以请求新的 OUC 连接 ID，读取 OUC 连接的属性或为 OUC 
连接指定属性。可读取或指定以下连接属性：终止 TCP 连接时的特性。

终止 TCP 连接时的特性：连接和相关资源均通过 TCP 重置（当前特性）立即释放，或通过 
TCP 完成终止连接。即，仅当定时器时间到期后资源才会释放，通信伙伴才能发送确认。

• 组态 OUC 连接

• 选择数据日志的时间格式 - 欧洲/美国

TIA Portal V17 中的新功能
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SIMATIC S7-1500 和 ET 200 CPU
• 新增硬件和组态限值：

– CPU 1518HF-4 PN (6ES7518-4JP00-0AB0)，新的创新型 SIMATIC S7-1500H CPU，集

成有故障安全功能，专用于对于可用性和故障安全性要求较高的应用。 
– CPU 1518T(F)-4 PN/DP 是 S7-1500 高端工艺 CPU，适用于对编程、网络以及处理速度

具有极高要求的复杂运动控制应用中。此 CPU 有 192 轴的数量结构，并提供带有或

不带集成故障安全功能的版本。相应 CPU 的 新组态限值，请参见技术规范。

– CPU 1518 增大了存储器容量：CPU 1518（含 T、F、TF、HF）的工作存储器空间显著

增加。相应 CPU 的 新组态限值，请参见技术规范。

– CPU 1517 和 1518 扩展了 UDP 多播的电路数量。相应控制器的 新组态限值，请参

见该 CPU 的技术规范。

– 对于 CPU 1510SP 到 1513（含 CPU 1513R）和 CPU 1515（含 CPU 1515R），块（和 
UDT）数量的组态限值显著增加。新的组态限值，请参见相应 CPU 的技术规范。

– TM MFP（工艺模块多功能系统），该模块专用于采用自动化技术的 IT 应用中。即，对 
CPU 中的数据和信息进行直接评估和处理，但未直接集成到实际控制作业中的相关应

用。

• 所有 S7-1500 和 ET 200 CPU，固件版本 V2.9 的新功能：

– 支持 MRP（介质冗余协议）互连。该功能集成在固件中，可耦合多个 MRP 环网（ 多 
11 个环网），因此可在 MRP 环网中运行更多的设备（设备总数）。
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• S7-1500 和 ET 200 CPU（不含 R/H CPU），固件版本 V2.9 的新功能：

– OPC UA 报警和条件： 
“OPC UA 报警与条件”功能可将消息及其相关值传送到 OPC UA 客户端。待确认的报

警可通过 OPC UA 客户端进行确认。在 TIA Portal 中，可在该 CPU 的属性设置中激活。

– OPC UA 服务器接口

新版本中，设置 S7-1500 和 ET 200 CPU 的 OPC UA 服务器接口参数时，可通过拖放

操作创建对象和文件夹，或将其添加为 OPC UA 元素。

– OPC UA 的简单指令

引入简单指令，如读取（“OPC_UA_ReadList_C”），写入（“OPC_UA_WriteList_C”）和

方法调用（“OPC_UA_MethodCall_C”）后，将 CPU 用作 OPC UA 客户端的处理过程更

为简单便捷。

在 TIA Portal V17 中，只需 3 条指令而非 12 条。 
– 证书更新 GDS

S7-1500 和 ET 200 CPU 支持基于 GDS（全球发现服务）的 OPC UA 证书操作。

新版本中，TIA Portal 或单独的 GDS 服务器均可用于证书更新。在运行过程中，可通

过 GDS 对证书进行更新。即使 CPU 中无证书，也可对 GSD 进行 GDS。
– 完善了 OPC UA/OUC 和 Web 服务器的 DNS（域名系统）功能：

- 使用基于名称的地址参数，CPU 的 OPC UA 服务器极大简化了通过 NAT 路由器的连

接方式。

- CPU 的 NTP 客户端可通过 DNS 对相关的 NTP 服务器进行响应。即，可对 NTP 服务

器的消息池进行寻址。

- 通过 DNS 寻址，对 Web 服务器进行持续访问。

- 基于 DNS 进行证书处理。 
– 支持 DHCP（动态主机配置协议） 

CPU 可基于 DHCP 通信协议通过 DHCP 服务器分配网络组态。CPU 可使用 DHCP 服务

器上的客户端标识 ID 获取以下参数：

- IP 地址、子网掩码、默认路由器

- DNS 服务器

- NTP 服务器 
- 主机和域名

CPU 也可为直接连接 DNS 服务器的 DHCP 服务器发送一个组态或编程的主机名和域名。

（动态 DNS）。 
– DHCP 和 NTP 服务器：

由于引入 DHCP 机制，NTP 服务器也可通过 DHCP 获取。根据该实例的先前版本对组

态进行更改。新版本中，必须在组态中定义 NTP 服务器组态的获取方式：

– - 在 CPU 的硬件属性中通过组态获取

- 通过 DHCP 获取

- 通过 T_CONFIG 块获取* 
  * 与之前的固件版本不同，硬件的固件版本更改为 V2.9 时，除了选择 T_CONFIG 块
之外，还需选择 NTP 服务器使用该块获取组态。
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– 在用户程序中，禁用/启用智能设备： 
在智能设备 CPU 的用户程序中，可通过指令“D_ACT_DP”禁用或启用智能设备组态。这

样，不带上位 IO 控制器的智能设备的操作将转为“正常操作模式”，且不再显示任

何错误。  
– 新支持的 Modbus 功能 23 可通过指令“MB_CLIENT”(MODBUS TCP)，在作业中进行数

据的写入和读取。

– 对于所编制的连接，可以使用新指令“ TCONSettings”，请求新的 OUC 连接 ID，读取 
OUC 连接的属性或为 OUC 连接指定属性。可读取或指定以下连接属性：终止 TCP 连
接、更改 UDP 多播的 TTL 值时的特性。

终止 TCP 连接时的特性：连接和相关资源均通过 TCP 重置（当前特性）立即释放，或

通过 TCP 完成终止连接。即，仅当定时器时间到期后资源才会释放，通信伙伴才能发

送确认。

更改 UDP 多播的 TTL 值（生存时间）：在此之前，一条 UDP 多播报文不能跨路由器

发送。现在，可指定转发一条 UDP 多播报文的路由器数量。

– 新指令“CommConfig”可读取和更改以下通信参数：

- DNS 主机名

- DNS 域名

DHCP 客户端 ID
- DNS 服务器地址

- IP 套件（IP 地址、子网掩码、默认网关或默认路由器）

- NTP 服务器地址（该参数无法读取，只能更改）。

– 指定 PROFINET 设备名称（“初始化”）： 
对基于拓扑结构的设备名称分配方式进行了改进：PROFINET 设备可重命名，即使这

些设备已分配有设备名称。该功能主要用于移动设备，如自动引导车 (AGV)。
– CPU 的 Web 服务器上将增加有关“程序资源消耗”等信息显示。这样，在可用的内存

不足时，用户可相应地对用户程序进行调整更改。

– 通过 WinCC Unified，可创建 SIMATIC S7-1500 和 ET 200 CPU 用户自定义的 Web 页
面。此时，用户无需具有制作 HTML 页面的特定知识，只需在 WinCC Unified 编辑器

中将这些 Web 页面创建为各种画面，然后再下载到控制器中。

– 通过新增的 WEB API 功能，由 HTML 编辑工具创建的用户自定义 Web 页面可作为 HTML 
文件直接下载到 S7-1500 或 ET 200 CPU 中，而无需使用 TIA Portal。这些页面将通过 
HTTPS 端点显示 CPU 中。

– 使用新的指令“Get_AlarmResources”，确定当前 CPU 内存中可存储的报警数量。

• S7-1500R/H CPU 固件版本 V2.9 的新功能：

– 增加了 RH_CTRL 指令的功能：可切换主 CPU 与备用 CPU 角色，并触发一个新的 
SYNCUP，将备用 CPU 设置为“STOP”模式。

– 显著缩短了非冗余 PROFINET 设备的切换时间（S1 切换操作）。

– 配方功能（RecipeImport，RecipeExport）现在也可用于 S7-1500R/H CPU。
– 在 S7-1500H 中，不会通过 OB72 调用指示同步电缆发生冗余丢失。

TIA Portal V17 中的新功能
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• S7-1500T(F) CPU 固件版本 V2.9 的新功能：

– 运动控制功能扩展

- 修正了跟随轴上主值的耦合曲线

- 支持同步操作和凸轮系统特定位置的向下同步

- 新增凸轮类型（10,000 点）并扩展了凸轮诊断功能

- 间隙补偿

- 轨迹：波特图 
– 处理方式

- 运动机构空间带有多达 4 个插补轴（包含同步传送带）

- 路径长度输出 
- 支持动态调整的路径控制面板

• S7-1500 和 SIMATIC S7-1500T Motion Control 固件版本 V2.9 的新功能

有关版本 V6.0 中的工艺创新概览信息，请参见“S7-1500/S7-1500T Motion Control 概
览”。

另请参见“AUTOHOTSPOT”
• Safe Kinematics 版本 V2.0（随 TIA Portal 版本 V16 更新 1，于 2020 年 08 月发布）的新

功能：

– 系统集成且经认的故障安全解决方案，符合以下标准要求：

- SIL3（IEC 61508 和 IEC 62061）
- PLe (ISO 13849-1) 

– 适用于以下硬件：

- CPU 1517TF‑3 PN/DP（FW 2.8 及以上版本）

- CPU 1515SP PC2 TF 和 CPU 1505SP TF（FW 20.8 及以上版本）

- CPU 1517F‑3 PN/DP（FW 2.8 及以上版本）

- CPU 1518F‑4 PN/DP（FW 2.8 及以上版本）

– 预定义的运动系统 
监视预定义的运动机构的移动（支持多达四个轴）和笛卡尔坐标系内的任意转换（支

持多达 12 个插补轴） 
– 安全区域监视 

可任意编程的区域，用于限值运动机构的移动空间以及设置与区域相关的安全功能

– 安全速度监视 
在可任意组态的监视点，监视笛卡尔速度

– 安全监视 
监控用户自定义运动机构的法兰方向

TIA Portal V17 中的新功能
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Web 服务器 (S7-1500)
新增 Web API 方法：

• Plc.ReadOperatingMode
• Plc.RequestChangeOperatingMode
• 客户收益：

可通过 Web API 读取和更改 CPU 的操作状态

处理票证的票证机制和方法：

• Api.GetTickets
• Api.GetTicketStatus
• Api.CloseTicket
• 客户收益：

在 Web 服务器固件版本 V2.9 及更高版本中，可使用 Web API 的票证机制。票证机制可

用于传输大量数据，而 JSON RPC 协议无法满足该要求。

所有基于文件的新方法均采用票证机制。如，资源的文件上传/下载。

用户可加载的 Web API 的 Web 应用程序：

• 用户可加载的 Web 应用程序中包含一组附加方法，通过 Web API 对 Web 应用程序进行

管理。

• 在 Web 应用程序中，可使用所有可用的 Web API 方法。

• 客户收益：

与 STEP 7 中的系统函数 SFC 99 提供的用户自定义页面的旧方法相比，用户可加载的 Web 
应用在固件版本 V2.9 及以上版本中具有以下几大优势：

仅 SIMATIC 存储卡上 SIMATIC.S7S 目录内的 TIA Portal 项目发生变更。通过将项目中的资

源（如 HTML、CSS、JavaScript 等）保存到用户程序之外的数据块中，对 TIA Portal 项目

进行扩展。

这些资源将保存在相关的 Web 应用程序中。通过 Web API，可将这些资源下载到 PC 机
中进行编辑，然后再上传到 CPU 中。该过程可大幅缩短用户自定义页面的开发时间。

无论 CPU 当前为何种操作模式（如 RUN、STOP），都可以对资源进行访问和更新。 
即使 CPU 处于 STOP 操作模式，Web 应用程序仍然可用。

在版本 V17 及以上版本中，可使用 TIA Portal WinCC Unified 创建用户自定义页面：

• 与使用其它 HTML 编辑器创建的用户自定义页面相比，SIMATIC S7-1500 CPU 系列 WinCC 
Unified 创建和加载的用户页面具有以下优势： 
– 无需具备 HTML 编码专业知识

– CPU 处于 RUN 操作状态时，可对用户自定义的页面进行更改。

TIA Portal V17 中的新功能
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比较硬件配置

• 离线/在线全局比较硬件配置

在项目概览中图标的帮助下，用户可快速识别 TIA Portal 中的离线项目是否与模块的已加

载项目相匹配，并能够轻松显示相关内容。

• 离线/离线比较参数级的硬件配置

可对两个相同模块的参数级硬件配置进行比较。

比较 PLC 时，还将考虑所连 PROFINET 和 PROFIBUS 对象的组态。

这两个功能结合站上传，即可对参数级硬件配置进行离线/在线比较。

2.4 SINAMICS Startdrive

SINAMICS Startdrive Basic
• 扩展了 UMAC

– 新增了更改驱动装置参数（含 DCC）的功能权限

• 扩展了 SINAMICS S210 产品系列

– 支持 SINAMICS 固件版本 V5.2 SP3
• 使用 CU320-2 DP 进行扩展（S120 书本式和机架式设备）

• 扩展了基于 CU320-2 PN 和 CU310-2 PN 的驱动装置

– 支持 SINAMICS 固件版本 V5.2 SP3
– 用户自定义参数列表

– 数据集切换（驱动装置、电机、编码器和命令数据集）

– 改进了驱动装置中的优化方式

- 波特图

– 扩展了 SIMATIC 驱动控制器中集成的 SINAMICS
- EPOS（基本定位器）

- DCC（驱动控制图）

– 改进了驱动装置与 SIMATIC 工艺对象间的交互方式

• 扩展了 SINAMICS G120 产品系列

– 支持分布式驱动装置 G115D
• 扩展了 SINAMICS MV 产品系列

– 支持 SINAMICS 固件版本 V5.2 SP2
• 扩展了物理单元的 TO_BasicPos 和机械输入

TIA Portal V17 中的新功能
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SINAMICS Startdrive Advanced
• 扩大安全验收测试

– 安全激活测试

– 支持分布式驱动装置 G115D
• 扩展了基于 CU320-2 PN 和 CU310-2 PN 的驱动装置

– 改进了驱动装置中的优化方式

高级测量功能

SINAMICS DCC（驱动控制图）

• 图表的专有技术保护

• 图表的在线工程组态

• 支持 CU320-2 DP
• 支持 SINAMICS 固件版本 V5.2 SP3
• 支持 SIMATIC 驱动控制器中集成的 SINAMICS

2.5 系统功能

库

• 执行逻辑/注释更改时，无需更改相关类型的版本。

• 在库功能中可使用用户自定义的 default 版本

• 库类型的状态信息

• 可回滚到旧版本。

• 强制更新库类型，与版本号无关

• 通过组态与更新相关的类型，创建分布式全局库

• 项目库和全局库中新增过滤器和搜索功能

• 库功能中新增 TIA Portal Openness API

TIA Portal V17 中的新功能
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SIMATIC TIA Portal Openness
TIA Portal Openness V17 中支持以下新功能与创新。有关各个主题的更多详细信息，请参见

产品文档的相应章节。

• 扩展了项目生成时的 PLC 程序：

– 在以下语言中，各函数块也可创建背景数据块：LAD、FBD、STL、SCL、Graph、因果

矩阵 (CEM)
– 可对“PriorityNumber”OB 属性进行写访问

– 从“ExternalSourceGroup”可直接在子组中生成模块或数据类型。

– 对 DB 变量的直接读访问权限以及对其“StartValue”属性的写访问权限

• 针对下载到 PLC 时项目中未组态 IP 地址的设备进行了扩展

• 安全工程组态的扩展：

– 对安全管理编辑器 (SAE) 的大多数属性的写访问权限

– 安全工程组态密码的组态（设置、复位、锁定和解锁）

– 编译安全硬件和安全软件

– 在未更改安全程序/安全硬件配置的情况下，将标准软件或标准硬件配置的更改下载到 
F-PLC

– 文档生成（安全打印输出）

• 扩展对库过程的支持：

– 更新库时应用的结构

– 清理库

– 统一项目

– 强制更新

– 读取并设置类型的默认版本

– 读取库类型的状态信息

• 针对 CAx 导出和导入的扩展：

– 支持 AML 规范 AR APC v1.2
– 支持 ET200SP 模块的安全基本单元

– 就 GSD/GSDML 式设备交换制造商特定的硬件参数

– 可选择导出标准订货号 (MLFB)
– 允许导入订货号 (MLFB)

• 针对受保护项目 (UMAC) 的支持：

– 激活项目保护

– 针对打开受保护项目的方法扩展

– 项目中用户和角色的组态

– 旨在防止通过 Openness API 更改受保护项目的 Openness 功能权限

TIA Portal V17 中的新功能
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• 在多用户会话中支持 Openness API
• 支持多用户过程

– 创建、修改和删除服务器连接

– 读取项目服务器中的可用项目、会话

– 向项目服务器中添加项目

– 创建、打开、保存和关闭多用户会话 
– 有关更改对象的信息

– 应用或放弃更改（专用会话/服务器项目视图）

• 扩展导出/导入报警和 ProDiag
– 导出/导入报警类别

– 导出/导入系统诊断设置

– 导出/导入 ProDiag 监控和监控设置

– 导出/导入 ProDiag 函数块的全局监控

– 导出/导入 UDT 监控

• 支持 TIA Portal Test Suite Advanced
– 导出/导入规则集和测试用例

– 执行规则集和测试用例

– 以 .NET 对象的形式提供应用测试或样式指南检查的测试结果

• Startdrive 增强

– 对所有支持写访问的驱动器设备的 MRP 通信属性进行写访问

– 支持 G115D
• Openness API 功能增强

将软件更改下载到所有 CPU 系列中

用户管理与访问控制 (UMAC)
• 项目锁定

临时离开工程师站时，可通过项目锁来阻止编辑，而无需关闭项目。

• 更改用户

使用“更改用户”功能，可以在更改用户后继续在项目中的同一位置进行操作。

• 取消激活用户

在项目中，可取消激活/激活所组态的用户和用户组：

• 匿名用户

激活匿名用户后，无需输入已分配权限的密码即可打开受保护的项目。

TIA Portal V17 中的新功能
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• 选择标准登录过程

借助登录过程“使用匿名用户”或“使用单点登录会话”，无需进行手动用户身份验证

就可打开受保护的项目。

• 新的工程组态功能权限

凭借新的功能权限，现在可以针对不同的职责更精细地分配用户角色。借此将限制许多

操作和编辑器（例如更改安全程序），让未经授权的用户无法使用，从而起到保护作用。

• Openness API 支持

– 激活项目保护

– 项目中用户和角色的组态

另请参见“TIA Portal 中用户管理特性的基本知识”

检查更新

自 V17 起，可通过 TIA Administrator 安装更新。TIA Portal 中的以下功能可打开 TIA 
Administrator：
• “帮助 > 已安装的软件”(Help > Installed software) 下的“检查更新”(Check for updates) 功

能

• “选项 > 设置 > 常规 > 软件更新”(Options > Settings > General > Software updates) 下的

“立即检查更新”(Check for updates now) 功能 
• 信息系统的导航区域中的“检查更新”(Check for updates) 功能

PG/HMI 间安全通信

TIA Portal 或 HMI 与 S7-1200/S7-1500 CPU 之间的 PG/HMI 通信，极大改进了通信的安全性。

该通信采用 Internet 标准 TLS（传输层安全性）进行数据保护，通过证书和通信加密对 PLC 
进行唯一标识。机密的 PLC 组态数据可自带的单独密钥进行保护。

另请参见“AUTOHOTSPOT”

TIA Portal V17 中的新功能

2.5 系统功能

TIA Portal 中的新功能

64 编程和操作手册, 11/2022



2.6 工程组态选件

TIA Portal Test Suite Advanced
• 样式指南

– 规则集的属性“作者”(Author)、“版本”(Version) 和“注释”(Comment) 可存储。

– 使用项目树，可手动导入/导出 XML 格式的规则集

• 应用测试 
– 使用项目树。可手动导入/导出 ASCII 格式的应用测试

• 样式指南和应用测试支持 Openness 
– 通过 Openness API，导入和导出规则集（XML 文件）/测试用例（ASCII 文件）

– 通过 Openness API，导入和导出库中的规则集/测试用例（模板副本）

– 通过 Openness API，执行规则集/测试用例

– 应用测试或样式指南检查的测试结果将保存为 Openness 应用程序支持的 .NET 对象。

这样，用户可使用这些对象创建自定义的导出格式保存测试结果。

SIMATIC Target™ for Simulink® V5.0
• 已在西门子工业边缘计算平台上为 LiveTwin 生成代码（这也是此选件的名称之所以从 

SIMATIC Target 1500S for Simulink 改为 SIMATIC Target for Simulink 的原因）

• 支持 Simulink Embedded Coder 
• 可为 S7-1500 运行系统耦合 PLCSIM Advanced 的集成安全功能

通过 UMC 实现集中用户管理

• 单点登录

通过单点登录，可以在同一操作员站上的受保护 TIA Portal 项目和 HMI 运行系统之间进

行无缝身份验证。通过身份验证后，应用程序就可以接管现有的单点登录会话。

• SIMATIC Logon 客户端支持

通过集成 SIMATIC Logon 协议，允许在 UMC 范围内使用现有的 HMI 运行系统。

• 扩展许可证模型

– 较小许可证规模，支持 100 个用户帐户

– 10 个及以下用户帐户不需要许可证

• 使用 TIA Administrator 扩展组态

另请参见：“TIA Portal 中用户管理特性的基本知识”

TIA Portal V17 中的新功能
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多用户

• 现有 Openness 功能可以在一个多用户会话中使用。

• 新的 TIA Portal Openness API，用于将多用户工作流程集成到自己的自动化流程中。

• 异步调试模式现支持下载具有已激活访问保护的控制器。

SIMATIC STEP 7 Safety
SIMATIC STEP 7 Safety Basic/Advanced V17 高性能选件包，用于对 TIA Portal 版本 V17 中的

故障安全 S7 控制器进行编程。

• 快速调试

自 TIA Portal 版本 V17 起，STEP 7 Safety 的调试将更加高效。将来，可以在禁用安全模

式下在 F 程序中进行程序调整，然后在运行期间将其下载到控制器中。禁用安全模式和

快速调试相结合，缩短了编译时间并提高了工作效率，因为只有用户创建的程序才被编

译并下载到控制器中。

调整完成后，便可以生成完整的 F 程序，将其一致地下载到控制器中， 后再通过一个 
STOP – START 切换进行重新初始化，从而完成此程序的激活。至此，就可以接受此安全

程序并完成调试工作。

• 嵌套的 PLC 数据类型

为更好地支持安全程序中组织数据，现在可以创建嵌套深度 大为 8 的且兼容故障安全

的数据类型。安全程序中允许的所有数据类型都可以用作 F-PLC 数据类型。

• 组签名

如果安全程序存储在多个组中，则可以通过新的组签名更快地对更改进行定位。为此，可

以将要批准的安全程序与已经批准的安全程序进行比较，并支持更加高效的批准。

• 支持 UMAC（用户管理和访问控制）

将来，也可以通过安全工程组态功能权限实现针对各个用户/角色的 F 程序访问保护。

• Openness 增强

在 STEP 7 Safety V17 中，可用的 Openness 功能也已进行了扩展：

– 对安全管理编辑器 (SAE) 的大多数属性的写访问权限

– 安全工程组态密码的组态（设置、复位、锁定和解锁）

– 编译安全程序和安全硬件配置

– 可以生成安全文档（安全打印输出）

– 在未更改安全程序/安全硬件配置的情况下，将标准软件或标准硬件配置的更改下载到 
F-PLC

现在，借助 Openness 增强功能，可在使用安全程序的同时提供标准应用程序的全部功能。

TIA Portal V17 中的新功能
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SIMATIC Energy Suite
通过集成的接口模块进行灵活的能源数据连接：

• 通过单独地互连高级和用户定义的能源数据，现可实现：

– 手动连接第三方设备或 EnSL（能源支持库）不支持的设备

– 通过备用通信通道（例如，OPC UA、Modbus、循环过程映像）进行手动连接

自动负载管理：

• 概述：

– 通过按照优先级来打开和关闭负载和发电机，可避免代价高昂的负载峰值并优化能源

– 基于 PLC 的负载管理 - 与单纯基于 PC 的解决方案相比，具有更高的灵活性和可用性 
– 可对执行器（耗电设备和发电机）进行直观、简化的工程组态，并可自动生成 S7 程

序

– 包含画面（针对 WinCC Professional）
• V17 增强功能：

– 支持和显示馈电端的再生操作（= 负能耗）

SIMATIC Visualization Architect (SiVArc)
• 支持 Unified
• 使用类型化的画面，而非模板副本

• 全局表达式 
• 复制规则编辑器功能的扩展。 
• 可通过 Openness 编写 FB/FC 的文本列表/变量插件

• 新表达式

• 访问 STEP 7 OB
• 访问 HMI 设备的分辨率

• 改善了可用性

TIA Portal V17 中的新功能
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TIA Portal Teamcenter Gateway
• “单点登录”和智能卡 (PKI) 支持

Teamcenter Gateway 支持 TIA Portal 和 Teamcenter 之间通过“单点登录”(SSO) 进行安

全连接。仅需通过 SSO 进行一次身份验证即可。无需从其它 Teamcenter 客户端（具有 
SSO 支持）进一步输入访问数据。

此外，Teamcenter Gateway V17 和更高版本支持通过客户特定的智能卡 (PKI) 进行身份

验证。

• Teamcenter 和 TIA Portal 对象之间的连接

在版本 V17 及以上版本中，TIA Portal 中的对象（FB、FC 和 PLC 数据类型）可作为代理

对象导出到 Teamcenter 中并关联 Teamcenter 组件。这样，单个的 Teamcenter 对象

（如，电机）可直接放置到相应 TIA 对象（FB、FC、PLC 数据类型）所在的系统中。如果

需要更改，则可直接从 Teamcenter 导航到相应的 TIA Portal 对象中并酌情更改。通过另

存为“新版本”，更改后的 TIA 对象将作为 TIA 代理对象导出到 Teamcenter，并在后者

中作为新版本而存储下来。

• 导出 OPC UA 服务器接口

在版本 V17 及以上版本中，Teamcenter 中可导出和管理 OPC UA 服务器接口。

• 兼容性

支持 Teamcenter 版本 V11.2/11.3/11.4/11.5/11.6.0.5/12.2/12.3/12.4/13。
• 提高可用性

现在，可直接从 Teamcenter 打开 TIA Portal 项目。

PLCSIM
S7-PLCSIM Advanced V4.0 中的新功能：

• 现在，以下 SIMATIC PLC 的控制器代码可直接加载，并使用 S7-PLCSIM Advanced 进行仿

真：

– SIMATIC 驱动控制器 S7-1504 D TF 和 S7-1507 D TF
– SIMATIC S7-1500 H/R CPU
– SIMATIC S7-1518 T/TF
– SIMATIC S7-SIPLUS CPU（相当于支持的标准 CPU 型号）

• PLCSIM Advanced 现在支持版本为 V14 到 V17 的 TIA Portal 项目，以及固件版本 V1.8 到 
V2.9 的 CPU。

• 扩展了 UDP 多播连接：

– 支持多达 128 个 UDP 多播连接，类似于固件版本 V2.9 的硬件 CPU

TIA Portal V17 中的新功能
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• 支持通过 NpCap 进行 TCP/IP 通信

• 使用 新版本的 NpCap，替代 WinPcap TCP / IP 驱动程序。该版本现在可随安装程序自动

安装。

PLCSIM TIA Portal V17：
• 在版本 V17 及以上版本中，设备组态仅位于 TIA Portal 中，从而极大提高了系统性能。

2.7 运行系统选件

SIMATIC ProDiag
现已提供新的监控符号，可一眼分辨出所用的监控种类。圆形符号表示实例化的监控。方形

符号表示监控定义：

• ：此符号表示直接在变量表或全局 DB 中创建的全局监控实例。 
• ：此符号表示 PLC 数据类型或功能块的实例化类型监控。

• ：此符号表示已在功能块的块接口或 PLC 数据类型中直接创建监控的类型定义。

• ：此符号表示已继承 PLC 数据类型和功能块的监控（多重实例）。

PLC 数据类型中的监控

• 自 TIA Portal 版本 17 起，可以在布尔操作数位置定义 PLC 数据类型中的监控。

• 可使用层级数据结构（在一个已定义监控的 PLC 数据类型中再使用另一个 PLC 数据类型）。

• PLC 数据类型的实例不是必须要分配给 ProDiag 函数块（分配后将没有诊断功能可用）。

• 可以在使用 PLC 数据类型时进行其它监控，以便针对特定实例的要求提供其它诊断。

客户收益：

• 可以对监控进行集中管理，例如在库中统一管理。

• 由于消除了在使用点处手动定义监控的需要，因此可减少错误来源。

重要事项：

• 与旧项目的兼容性：可以重用先前定义的监控。

• 不支持在 PLC 数据类型内对监控进行条件分析。

另请参见“AUTOHOTSPOT”
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可在特定文本字段中方便地组态关联值

• 可借助下拉列表中包括语法检查在内的导引操作步骤，轻松组态关联值。

• 导出/导入文件已进行了扩展，新增了一种输入形式，可以支持外部编辑。

客户收益：

• 通过上下文敏感的输入支持，直观地使用 @ 语法。

• 使用简便，无需预备知识即可直接进行所需的组态。

重要事项：

• 确保与以前版本的兼容性：如有需要，仍可以使用 @ 语法。此前已做的输入保持不变。

另请参见“AUTOHOTSPOT”

文本列表可在用户程序中寻址

• 现在可使用一个数字来通过关联值在用户程序中寻址文本列表。

• 基于文本列表名称的固定引用可以省略：根据用户程序中的过程状态，可以就消息灵活

地使用文本列表。 
客户收益：

• 库块现在可以更加灵活地使用。

• 文本列表是多语言的，因此就消息相关值而言，比用户程序中的固定字符串更具优势。

要求：

• 要求使用固件版本为 2.9 或更高的 S7-1500 系列 CPU（CPU 属性：必须启用 CPU 中的统

一报警管理）。

另请参见“AUTOHOTSPOT”

可用性：过滤器视图

• 在 TIA Portal V17 及以上版本中，ProDiag 概览中支持过滤器视图。借助这些视图，用户

可更快地概览特定监控类型。

• 以下过滤器可用于全局监控：

– 所有全局监控

– PLC 数据类型实例处的全局监控：

TIA Portal V17 中的新功能
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• 以下过滤器可用于类型化的监控定义：

– 所有监控定义

– FB 中的监控定义

– PLC 数据类型中的监控定义

– FB 中 PLC 数据类型元素处的监控定义 
借助该过滤器视图，用户可以将相应的监控定义快速、直接地传输到 PLC 数据类型（删

除 FB 中直接提供的定义）

• 以下过滤器可用于实例化监控：

– 所有监控实例

– FB 监控实例

– PLC 数据类型中定义的监控实例

客户收益：

• 可轻松从以前的项目中移植，从而能直接在 PLC 数据类型中使用带有监控定义的新功能。

重要事项：

• 旧项目的所有现有监控不受移植的影响。不会进行自动调整。

可用性：新符号可更好地指示方向

• 通过在 PLC 数据类型中引入监控，还可通过新的符号来更好地指示方向：

– 全局监控（PLC 变量表、全局 DB）的符号

– 类型监控（FB、PLC 数据类型）的符号

– 下级监控（PLC 数据类型，用于 FB 或其它 PLC 数据类型）的符号

– 实例化监控（PLC 变量表、全局 DB、背景数据块）的符号 
客户收益：

• 与以前的版本相比，改善了 ProDiag 监控的使用位置概览

• 现在，实例中的监控也用符号标记。监控本身的属性显示在“属性”(Properties) 巡视窗口

中。 
重要事项：

移植先前的项目后，将自动更改全局监控的符号（颜色）。符号形式（放大镜）保持不变。

Multiuser Engineering 中使用 ProDiag
在 Multiuser Engineering 中，始终支持 ProDiag 监控的块（如 FB 或全局 DB、软件单元、PLC 
数据类型或变量）。
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OPC UA
在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 或更高版本中，支持用于诸如全球发现服务器 (GDS) 的证书

管理服务。通过 GDS 推送管理功能，S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器证书、信任列表和证

书吊销列表 (CRL) 可自动进行更新。

S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器：具有 OPC UA 运行系统许可证时的报警和条件：

• 在服务器中激活后：包含相关值的程序消息由 OPC UA 服务器接管

• 可以在 OPC UA 客户端中进行确认（可以禁用）

• 支持的 SIMATIC 信号发送概念：

– ProDiag 消息（监控报警）

– 系统报警

– 程序报警

– GRAPH 报警

• 需要 SIMATIC 存储卡上的 PLC 许可证才能激活

• 支持的报警可在 OPC UA 客户端上通过订阅接收

• 可使用节点“常规 SIMATIC 报警/事件”(General SIMATIC alarms/events) 或在 3 种报警类

型中选择

2.8 安装语言包

说明

在 TIA Portal V17 及以上版本中，可通过 TIA Administrator 和 TIA Updater Corporate 
Configuration Tool 快速安装更多界面语言。其优势在于： 
• 快速安装更多界面语言 
• 显著降低 TIA Portal 安装时数据量 
• TIA Administrator 提高 新可用语言包相关信息，并在安装过程中提供相应支持。 
• 更改 TIA Portal 的版本时，可根据需要增加其它界面语言或删除现有界面语言。 

通过 TIA Administrator 安装语言包

• 自 TIA Portal 版本 17 起，可通过 TIA Administrator 分别安装法语 (FR)、意大利语 (IT)、西

班牙语 (SP)、俄语 (RU)、日语 (JA) 和韩语 (KO) 界面语言。

• 对于俄语、日语和韩语，版本 17 的在线帮助仅以英语形式提供。
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在以下位置处，可查看有关语言包安装的详细说明。

• TIA Administrator 帮助信息 > 软件管理帮助信息 > 安装语言包

•  TIA Updater Corporate Configuration Tool 帮助信息 > 使用 TIA Updater Corporate 
Configuration Tool 的基本信息

客户可获得的好处

• 自 TIA Portal 版本 17 起，除了目前提供的 6 种语言外，还集中提供了俄语、日语和韩语

界面语言。

• OEM 也可以为其项目安装俄语、日语、韩语，而无需进行区域转换。

• 语言支持不受 TIA Portal 更新影响

• TIA Portal 的安装程序较小，可确保更快的下载

• TIA Administrator 通知新的语言包
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重要事项

• TIA Portal 的安装程序仍提供德语 (DE)、英语 (EN) 和中文 (CH) 语言，并且可以照常安装。

因此，TIA Administrator 不提供这些语言。

• 因此，全部 9 种界面语言均可用于以下组件：

– TIA Portal
– TIA Administrator
– PLCSIM

• 以下组件提供德语、英语、中文、意大利语、法语和西班牙语这六种界面语言。

– 许可证管理器（+ 日语）

– SIMATIC Energy Suite
– SiVArc
– SINAMICS DCC
– SINAMICS Startdrive (G120 + S120)
– SIMOTION SCOUT TIA
– SIMOCODE ES
– SINUMERIK STEP 7 Toolbox
– SINUMERIK Integrate MyHMI
– SIRIUS ES Plus 平台

– SIRIUS 软起动器

– PCS neo（+ 俄语和日语）

– CFC
– DIGSI 5 (+ RU)

• 与以前一样，以下软件包提供两种语言（德语和英语）：

– SIMATIC STEP 7 Safety (Basic, Advanced)
– TIA Portal Test Suite Advanced（+ 中文）

– SIRIUS Safety ES
– SICAM
– SystemOneABT
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TIA Portal V16 中的新功能 3
3.1 SIMATIC STEP 7

在本文档中，将汇总介绍 STEP 7 中所有的重要新特性。有关各个主题的更多详细信息，请

参见产品文档的相应章节。

软件单元

• 软件单元中的 PLC 变量表可发布，因而可访问其它软件单元中已声明的 PLC 变量和全局

常量。 
• 执行以下两个新功能时，可对软件单元中的程序进行自动组态：

– 通过 Openness 接口，访问软件单元及其包含的所有程序元素。 
– 在软件单元中，导入和导出外部 SCL 源文件。

指令

• 可以使用新指令“File Delete”删除 S7-1500 CPU 存储卡上的现有文件。

• S7-1500 CPU/S7-1200 CPU 的现有“TMAIL_C”指令已按照如下方式进行扩展：

– 现在可以通过 CPU 的集成接口以电子邮件附件形式发送 SIMATIC 存储卡上的数据日志、

配方和用户文件。

– 参数“WatchDogTime”的值现在可以为零。这表示未对“TMAIL_C”的执行进行时间监视。

– 提供附加错误信息。

• S7-1200 CPU 的现有“TMAIL_C”指令同样得到了扩展，其功能范围现与 S7-1500 CPU 相
同，例如电子邮件加密。

• 改进了 S7-1500 中指令“Serialize：序列化”、“Deserialize：取消序列化”和“CMP”（比较

器）的性能。

要使用这些性能得以改进的指令，请执行以下步骤：

在用于定义指令源和目标的参数处，使用一个特定的数据类型，而非 VARIANT。
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新 PID 指令

提供三种新的 PID 辅助功能。可帮助减少控制技术中任务的编程量：

• “Filter_PT1”  
指令“Filter_PT1”是带有一阶延时的比例传输分量，也称为 PT1 分量。 
“Filter_PT1”可用作

– 低通滤波器，用于衰减信号的高频部分，比如噪声

– 延时元件，用于消除信号跳变，例如控制器设定值或输出值的信号跳变

– 过程仿真块，用于在 CPU 内形成闭合控制回路，例如，可在调试之前对控制器进行测

试。 
可定义以下滤波器参数：

– 比例增益

– 延时常量（滞后） 
• “Filter_PT2” 

指令“Filter_PT2”是带有二阶延时的比例传输分量，也称为 PT2 分量。 
“Filter_PT2”可用作

– 低通滤波器，用于衰减信号的高频部分，比如噪声

– 延时元件，用于消除信号跳变，例如控制器设定值或输出值的信号跳变

– 过程仿真块，用于在 CPU 内形成闭合控制回路，例如，可在调试之前对控制器进行测

试。 
可定义以下滤波器参数：

– 比例增益

– 定时器常量

– 衰减 
• “Filter_DT1” 

指令“Filter_DT1”是带有一阶延时的微分器，也称为 DT1 元件。 
“Filter_DT1”可用作

– 高通滤波器，用于衰减信号的低频部分

– 微分器，用于计算信号的导数，比如位置值的速度

– 前馈控制，用于减轻可测量干扰对过程的影响 
可定义以下滤波器参数：

– 微分时间 (Td)
– 延时常量（滞后）
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编程语言编辑器

• SCL 中的多语言注释

新语法 (/* ... */) 允许在 SCL 块中输入多语言注释和地区特定符号。这意味着代码注释可

采用不同语言。 
• 与项目库和全局库中的块进行详细比较

可通过比较编辑器将项目中的块与项目库或全局库中的模板和特定类型版本进行比较。 
• SCL 块中的 CASE 语句支持位序列

除了整数之外，Case 指令现在还支持位串，比如表达式中的字节或字。

• SCL 块中的 FOR 循环支持无符号数据类型

FOR 循环现在还支持使用 UINT、USINT、UDINT 和 ULINT 等无符号数据类型作为运行变

量。

• 转到定义

现在，变量表（数据类型 UDT 的变量）以及监视表和强制表中还可以通过“转到定义”(Go 
to definition) 实现导航功能。 

• 通过 DB_ANY 传输参数实例

调用函数块时，现在还可通过数据类型为 DB_ANY 的变量传输参数实例。 
• 显示 SCL 块的操作数表示和变量信息

现在，即使采用其它编程语言，也可以通过全局设置调整操作数表示和变量信息在 SCL 中
的显示。

硬件配置

• S7-1500R/H-CPU 不支持 GRAPH 块、ProDiag 块和“Program_Alarm”指令。

• 以下 ET 200pro 系列的新 CPU 完善了该产品组合：

– CPU 1513pro (F)-2 PN

轨迹

新功能“项目跟踪”用于记录各设备的使用轨迹。为此，应在项目树的中央位置为多台设备

创建轨迹，然后将其下载到涉及的 CPU 中。一个 CPU 的触发事件传送到所有设备中，记录

同步进行。记录完成后，项目跟踪将在共享图中显示这些记录。  
该功能适用于固件版本不低于 V2.8 的 S7-1500、ET200 SP、驱动控制器以及开放式控制器

系列的 CPU。
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3.2 SIMATIC WinCC

WinCC Unified
WinCC Unified 属于新一代 HMI 开发产品：

• 对于基于面板（Unified 精智面板）和基于 PC 的系统，可在熟悉的 TIA Portal 中对 WinCC 
Unified 进行组态。 

• WinCC Unified 项目可无缝扩展，不受任何限制： 
– 在 TIA Portal 中，可从基于面板的项目轻松切换为基于 PC 的 WinCC Unified 项目，不

会丢失任何组态信息

– 基于面板的系统与基于 PC 的系统在功能上完全相同外观和功能完全相同、动态化选

项完全相同的控件使用 JavaScript 作为新的脚本语言

– 通过添加选项（例如基于文件的记录、参数控制）扩展功能 
• 新增了基于 HTML5/SVG 技术的创新型控件。

• 可选择通过客户特定的动态 SVG 或自定义 Web 控件（基于 HTML5/SVG）扩展用户界面

WinCC Unified PC
• 操作员通过安装支持 HTML5 的 Web 浏览器的终端设备控制和监视生产。 
• 多个客户端可通过机器级 PC 系统（连接 SCADA 系统）同时独立访问同一服务器。

• Openness 功能： 
– 通过新增的 HMI ES Openness 功能自动创建 WinCC Unified 项目。

– 在运行期间，使用 HMI RT Openness 功能对过程值和报警进行读写访问。 
– 管道机制支持访问运行系统的实时数据。 

• TIA Portal 中的工厂层级可实现面向对象的 HMI 组态。

SIMATIC HMI Unified 精智面板

SIMATIC HMI Unified 精智面板是 新一代高端 HMI 设备，包含从 7" 到 22" 等不同型号。前

侧玻璃面板采用多点触控技术，选择通过应用程序扩展功能、由 WinCC Unified 提供可视化

只是新一代设备众多新功能中的部分亮点。 
下文概述了这一代设备的创新功能：

• 显示屏采用电容式多点触控技术，具有优异的色彩饱和度，显示内容的可读性极强

• 从 7" 到 22" 的所有设备均具备相同功能

• 性能和系统限制显著提升，可实现较大的应用
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• 可通过应用程序扩展标准功能

• 从访问控制、加密通信直至安全补丁，均采用全集成设计

• 通过 TIA Portal 实现全面调试。无需 IT 管理

• 由 WinCC Unified 提供可视化

精智面板/移动面板

屏幕键盘：

• 可选择使用国际键盘布局在面板上进行输入

• 通过 Sm@rtServer 连接，将配有全屏键盘设备的输入隐藏

• 7" 和 9" 型号可选择全屏或小键盘 
条形码打印输出

• 通过 ProSave 附加组件可改善输出文件中条形码字体的可读性

更新 PDF 控件和 PDF 打印机

• 使用 新 PDF 版本

HMI Option+ V3
新增了以下功能：

• 扩展提供的 RFID 读卡器

• 显示上次下载项目的日期

WinCC Advanced
WinCC Runtime Advanced 
• ProDiag

– 可为“ShowBlockInTIAPortal”系统函数、“TIA Portal project path”参数均可使用变量提

供的动态值

WinCC Professional
归档

• 字符串变量归档 
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变量/通信

• 服务器 <> 客户端之间的通信在自动启动期间得到改进

• 通过 Simatic Shell 进行的远程通信可以关闭

• 新增变量仿真器 
ProDiag
• 层级注释在 PLC 代码查看器中显示

• 操作数值在片段访问期间显示

• 服务器 <> 客户端连接状态在控件中显示 
另外：

• 兼容 Web 浏览器 IE 11
• PLC 的连接状态可通过系统变量进行显示和编辑。

参见

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109758056 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109758056/en)
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3.3 SINAMICS Startdrive

SINAMICS Startdrive Basic
• 通过块形结构型式对 S120 系列进行了扩展

– 支持 CU310-2 PN
– 支持 CU 适配器 CUA31 和 CUA32
– 支持 PM240-2 电源模块

– 支持专有技术保护和写保护

• 对基于 CU320-2 PN 的驱动设备进行了扩展

– 支持 SIMATIC 驱动控制器

CU320-2 多可集成 6 个驱动设备

可使用额外的 CU320-2 PN 或 S210 进行扩展

连接工艺对象测量输入与报文 39x
另请参见 SIMATIC 驱动控制器销售说明

– 支持设备专有技术保护和写保护

– 支持 DRIVE-CLiQ 集线器

DMC 20
DME 20

– 支持 UMAC（用户管理和访问控制）

– 支持 SINAMICS TEC 功能

针对 CU320-2
针对 CU310-2

• 对 SINAMICS G120 系列进行了扩展

– 支持 SINAMICS 固件 V4.7 SP13
– 支持分布式驱动 G120Log M 和 D
– 支持 UMAC（用户管理和访问控制）

• 对 SINAMICS MV 系列进行了扩展

– 支持 SINAMICS 固件 V5.2 SP1

TIA Portal V16 中的新功能

3.3 SINAMICS Startdrive

TIA Portal 中的新功能

编程和操作手册, 11/2022 81



SINAMICS Startdrive Advanced
• 为 Startdrive Advanced 引入扩展许可证类型

– SUS（Software Update Service，软件更新服务）

– UCL（Unlock Copy License，解锁副本许可证）

– EPL（Enterprise License，企业许可证）

• 扩展了以下产品的安全验收测试

– G120Log M 和 D
– S120 Blocksize

SINAMICS DCC
• DCC 支持 Openness Support

– 创建图表 
– 导出/导入图表

– 导入 DCB 扩展库

• 图表上线后可实现一致显示

• DCC 参数具有自带的参数组

• 支持 S120 系列使用 CU310-2 PN 的块形结构型式

• 支持设备专有技术保护和写保护

• 为 SINAMICS DCC 引入扩展许可证类型

– SUS（Software Update Service，软件更新服务）

3.4 SIMOCODE ES

说明

通过 TIA Portal 中的 SIMOCODE ES 可获得以下新功能和创新：

• 直接支持新 SIMOCODE 硬件：

– 基本设备 SIMOCODE pro V PB V4.1
– 基本设备 SIMOCODE pro V EIP V1.1

• 减少了 SIMOCODE ES 的版本

– SIMOCODE ES Standard 和 SIMOCODE ES Premium 变为 SIMOCODE ES Professional。
• 改进在线/离线场景中的性能

TIA Portal V16 中的新功能
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• 如果仅使用 Basic，则可以禁用试用许可证询问。

• 改进高级列表显示：

– 将具有统一名称的平面视图设置为默认值。

– 参数可标记为收藏项，以便更有效地分配参数。

• 改进批量更改功能：

– 新增工具栏功能

– 支持对各列进行排序

– 用于详细了解相关功能的新工具提示

• 改进功能图：

– 显示在线/离线差异信息的新横幅

– 现在，通过图标可以在连接处直接显示在线/离线差异

– 用于功能块的新搜索栏

– 可以通过双击拖动连接

– 自动居中添加的功能块

– 在功能图编辑器中设置基于光标的缩放功能

– 轻松更改块 I/O 的名称和注释

– 缩短连接名称以获得更好的显示效果

• 固件版本可以加载到设备上并在线阅读。

• 整体改进工具提示和标签。

• 现在可以禁用 DMF-PROFIsafe 模块的安全模式。

• Openness 界面中提供模块更新描述。  

3.5 系统功能

TIA Portal Version Control Interface
通过 TIA Portal Version Control Interface，可将外部的版本控制程序连接到 TIA Portal 中。这

样，用户便可轻松地将项目数据存储在首选版本控制程序中，以及对这些数据进行版本控制

并将其导回 TIA Portal。

SIMATIC TIA Portal 插件

安装“TIA Portal Openness”后，即可使用插件的相应功能。用户可通过插件，在 TIA Portal 中
集成自己的各种功能。然后通过快捷菜单，将这些功能集成到 TIA Portal 的用户界面中。 
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编程时，可使用 C# 和 TIA Portal Openness API。插件文件需为 .addin，并保存在 TIA Portal 
的安装目录中。

用户可在新建的“插件”(Add-Ins) 任务卡中，对相应的插件进行管理和激活。

更多信息，请参见信息系统中的“使用插件对 TIA Portal 功能进行扩展”部分。

TIA Portal Support Gateway
借助 TIA Portal Support Gateway，用户可以直接访问西门子工业在线支持 (SIOS) 中选定的

在线内容。用户可以在论坛中进行搜索并查看有关 TIA Portal 项目中所用产品的附加信息，

如常见问题解答或手册。 
此外，TIA Portal Support Gateway 可帮助用户创建支持请求：用户可导出相关系统和项目

数据，以便在随后创建支持请求时使用这些数据。

SIMATIC TIA Portal Openness
兼容性和长期稳定性

• Siemens.Engineering.dll 文件

V14 SP1、V15、V15.1 和 V16 的 Siemens.Engineering.dll 文件包含在供货范围内。这表

示某些应用程序（例如，基于 TIA Portal V15 的应用程序）同样无需修改即可在 TIA Portal 
V16 中运行。要使用 V16 的新功能，必须将 V16 的 Siemens.Engineering.dll 文件包含在

内并重新编译应用程序。

兼容版本的 Siemens.Engineering.dll 文件位于“PublicAPI\[version]\”下的安装目录中。例

如，V15 的 Siemens.Engineering.dll 文件位于“C:\Program 
Files\Siemens\Automation\Portal V*\PublicAPI\V15\Siemens.Engineering.dll”下。

• 导出 SimaticML 文件

在导出期间，V14 SP1、V15、V15.1 和 V16 的 Siemens.Engineering.dll 文件将创建 TIA 
Portal 版本 V16 的 SimaticML 文件。 

• 导入 SimaticML 文件

每个 Siemens.Engineering.dll 文件可用于导入其自身版本和更早版本的 SimaticML 文件。

例如，可通过 Siemens.Engineering.dll V16 导入 V15 的 SimaticML 文件。不能通过 
Siemens.Engineering.dll V15 导入 V16 的 SimaticML 文件。 

新功能

TIA Portal Openness V16 中具备以下新功能与创新。有关各个主题的更多详细信息，请参见

产品文档的相应章节。 
• 用户特定的设备和模块标记（用作唯一标识）

• 查询硬件和软件 PLC 的在线校验和
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• 支持软件单元

• 支持导出/导入工艺对象

• 支持 OPC UA 服务器组态和接口组态

• 支持版本控制接口 (VCI)
• CAx 导出和导入扩展，例如：

– 支持 AR APC V1.1 
– 使用库中的对象

– 支持 ET200SP 模块的基本单元

• 对汇编程序和模块的硬件配置支持的扩展，例如：

– OPC UA 服务器组态和用户管理 
– 证书管理

– Web 服务器组态和用户管理

– Web 服务器和显示监视表

• 支持 WinCC Unified 组态

• SiVArc 支持：

– 创建和修改 SiVArc 规则

• 支持通过设置安全程序密码进行安全工程组态

导出和导入工艺对象：

以下工艺对象可作为 XML 文件导出和导入：

CPU FW 工艺对象 工艺对象版本

S7-1200 ≥ V4.4 TO_PositioningAxis ≥ V7.0
TO_CommandTable

≥ V4.2 PID_Compact V2.3
PID_3Step
PID_Temp V1.1
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CPU FW 工艺对象 工艺对象版本

S7-1500 < V2.0 High_Speed_Counte
r

≥ V4.1

SSI_Absolute_Encod
er

≥ V3.1

≥ V2.0 TO_SpeedAxis ≥ V5.0
TO_PositioningAxis
TO_ExternalEncoder
TO_SynchronousAxi
s
TO_OutputCam
TO_CamTrack
TO_MeasuringInput
TO_Cam (S7-1500T)
TO_Kinematics 
(S7-1500T)
TO_LeadingAxisProx
y (S7-1500T)
High_Speed_Counte
r

≥ V4.1

SSI_Absolute_Encod
er

≥ V3.1

PID_Compact ≥ V2.3
PID_3Step V2.3
PID_Temp V1.1
CONT_C
CONT_S
TCONT_CP
SCONT_S
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CPU FW 工艺对象 工艺对象版本

S7-300/400 全部 CONT_C V1.1
CONT_S
TCONT_CP
TCONT_S
TUN_EC
TUN_ES
PID_CP V2.0
PID_ES
AXIS_REF

3.6 工程组态选件

TIA Portal 工程组态

已在工程组态中进行了以下改进：

• 启动 TIA Portal 时，可以选择指定自动重新加载上次使用的项目并自动恢复上次打开的编

辑器。

• 可以取消激活 TIA Portal 项目归档并使用“打开项目”(Open project) 对话框打开项目归

档。“从归档恢复”(Restore from archive) 菜单项已移除。

• TIA Portal 项目归档也可用作参考项目，而无需从归档中检索。 
• 本地存储的多用户会话和独占式会话也可用作参考项目。

TIA Portal 项目服务器

此前称为“多用户服务器”的服务器现已重命名为“TIA Portal 项目服务器”。 
“Exclusive Engineering”功能已添加至项目服务器。

TIA Portal 项目服务器可与 Exclusive Engineering 一起用于对项目进行独占式本地处理。

其优势在于项目服务器的所有功能（如恢复先前版本、使用项目历史信息和用户管理）在 
TIA Portal 的标准工程组态环境中同样可用。
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TIA Portal Multiuser Commissioning
通过“异步模式”对 Multiuser Commissioning 的使用进行了扩展。在异步调试模式下，备

用 TIA Portal 实例会在后台自动执行下载到设备操作。从而可以实现到设备的高性能下载，

对于更新的变化，相应的本地会话能够更快地恢复可用。

PLCSIM
PLCSIM Advanced V3.0
• 共享对象和同步 DLL 支持 ODK 

– 可通过 ODK 对 S7-1518MFP 进行仿真 - 无需在 STEP 7 程序代码中进行任何更改。需

要进行硬件配置来仿真 S7-1518MFP 的功能。

• PLCSIM Advanced 现在支持版本为 V14 到 V16 的 TIA Portal 项目以及固件版本为 V1.8 – 
V2.8 的 CPU。

• PLCSIM Advanced API 的改进

– 已对 API 进行了改进，可浏览网络中的运行系统，从而进一步改进了在复杂场景中的

应用。 
– API 现在还支持删除虚拟存储卡（本地和远程），在自动测试等场景下释放内存。 

• 对 OB 溢出情况下的诊断条目进行了改进。

PLCSIM TIA Portal V16
• 从 TIA Portal 导入 SIM 表

– 可复制 TIA Portal 变量表/监视表并将其用于 PLCSIM 中。

• 通过相关错误 OB（比如 OB 40、OB8x）进行事件仿真 
• 扫描控制可在每个 OB1 循环中进行程序调试
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SIMATIC STEP 7 Safety
SIMATIC STEP 7 Safety Basic/Advanced V16 高性能选件包，用于对 TIA Portal V16 中的故障

安全 S7 控制器进行编程。

• 共享安装程序

自 TIA Portal V16 起，STEP 7 Safety 与 STEP 7 Professional 和 WinCC Advanced 一起在共

享安装程序中交付，并随 STEP 7 一起提供。这意味着产品的安装步骤更简单、安装速度

更快，并且在相应许可证可用的情况下，STEP 7 Safety 可立即使用。交付内容包括 
SIMATIC STEP 7 V16。
STEP 7 Safety 所需的许可证仍必须按照相应的订货号单独购买。

• Openness 增强

可用 Openness 功能的范围在不断扩大，STEP 7 Safety V16 也是如此。 
– 版本控制接口 (VCI) – 支持

新增的版本控制接口 (VCI) 现在也可用于故障安全块。该接口允许连接外部版本控制

工具，如 SUBVERSION 或 GIT。图形用户界面通过 UI 或通过连接第三方工具提供简单

操作、集成块比较。 
– 读取 Safety 程序的 PLC 在线指纹

可快速检测出在线 CPU 程序与离线 TIA Portal 项目之间的区别。对于用户来说，通过

该功能，相对于传统的站上传然后与参考项目进行比较而言，效率显著提高。  
– Openness 可设置 F 密码

目前，设置 F 工程组态密码（离线密码）后，Openness 不可使用。设置密码后，

Openness 功能会将安全相关硬件和软件组件锁定，只有删除 F 工程组态密码后，才

能再次开放 Openness 功能。 
自 Safety V16 起，用户可使用 F 工程组态密码验证身份，从而可再次使用 Openness 
功能。

• F-SCALE – 在 DINT 输出区域中按比例缩放

新的 F-SCALE 块允许将 0 … 27648 之间的编码器值通过故障安全方式按比例缩放为 DINT 
区域中的输出值范围。 
举例来说，较大的数值范围可按比例缩放较大的距离和重量。采用新块后，可避免需要

花费较长时间进行编译、且占用大量运行系统资源的耗时的应用解决方案。

SIMATIC Energy Suite
自动负载管理：

• 工作设备和生成设备的数量灵活可变，可直观、简单地对负载管理系统进行功能组态

• 自动为所有能源对象生成 S7 程序（用于能源测量和负载管理）

• 负载管理画面包含在交付清单中（对于 WinCC Professional）
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通过 SiVArc 生成画面：

• 所有能源对象的画面（能源测量和负载管理）均可自动生成，显著降低工程组态工作量

• 如需生成 Energy Suite 画面，只需“Energy Suite Engineering”许可证（必须安装 SiVArc，
但可以不需要 SiVArc 许可证）

性能和可用性有效提升：

• 针对 PLC 代码进行了优化，从而缩短了 PLC 循环时间（与之前的版本相比，速度提高约 
40%）

• 针对可用性稍作改进，工程组态速度更快并且更加直观

SIMATIC Visualization Architect (SiVArc)
支持 SIMATIC Energy Suite：
• SIMATIC Energy Suite 可创建和删除自身的系统规则；这些规则是只读的

• 客户只需具备有效的“Energy Suite Engineering”许可证即可生成 SIMATIC Energy Suite 规
则 

• 客户可选择生成期间使用的规则集。 
以下规则集可供选择：用户创建的规则/Energy Suite 规则/所有规则。必须为所选设置提

供相应许可证。 
支持 Openness（优化）：

• 创建规则

• 修改规则 
基于 HWCN 生成：

• 基于配置的 PN 设备生成画面、变量和报警。

合并属性：

• 客户可在面板中选择个别参数进行“合并”。

• 这意味着客户可手动更改这些值，不需要 SiVArc 在生成过程中将现有数值覆盖。

优化/改进：

• 模板画面和弹出画面现在也可用于生成矩阵

• 画面事件现在也由 SiVArc 提供支持

• 报警规则编辑器：可选择多个报警对象

TIA Portal V16 中的新功能

3.6 工程组态选件
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3.7 运行系统选件

OPC UA
对于 V2.8 及更高固件版本的 S7-1500 CPU 以及 TIA Portal 版本 V16，通过对应的运行系统

许可证可以有效利用集成的 OPC UA 服务器的以下扩展功能：

改进的诊断功能：OPC UA 服务器通过诊断缓冲区中的消息、TIA Portal“在线和诊断”(Online 
& Diagnostics) 区域中的 OPC UA 类别以及改进的连接资源显示接收关于 OPC UA 服务器状

态的信息。

下载特性：在 RUN 模式下，仅当新下载的数据会影响 OPC UA 服务器数据管理的情况下，

OPC UA 服务器才会在从 TIA Portal 下载期间执行重启。

服务器接口建模：现在可将服务器接口建模到 TIA Portal 中，或者可将 OPC UA 配套规范导

入并映射到 PLC 数据管理。 
自固件版本 V4.4 起，S7-1200 CPU 支持 OPC UA 服务器功能。

包括读取和写入变量、订阅功能以及集成配套规范的选项。

3.8 安装语言包

说明

在 TIA Portal V16 及以上版本中，可通过 TIA Administrator 和 TIA Updater Corporate 
Configuration Tool 快速安装更多界面语言。其优势在于：

• 可快速安装其它界面语言

• 显著降低 TIA Portal 安装时的数据量。

• TIA Administrator 中包含 新可用语言包的相关信息，可在安装过程中提供相应支持。

• 对 TIA Portal 的版本进行更改时，用户可自行决定在何处添加新的界面语言或删除现有界

面语言。

TIA Portal V16 中的新功能

3.8 安装语言包
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语言选择

使用 TIA Administrator 可安装以下界面语言包：

• 日语

• 韩语

• 俄语

产品选择

以下产品可安装其它语言包：

• WinCC Professional + STEP 7
• WinCC Unified + STEP 7
• PLCSim

安装语言包

在此，可查看有关语言包安装的详细说明。

TIA Administrator 帮助信息 > 软件管理帮助信息 > 安装语言包

 TIA Updater Corporate Configuration Tool 帮助信息 > 使用 TIA Updater Corporate 
Configuration Tool 的基本信息

TIA Portal V16 中的新功能

3.8 安装语言包
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TIA Portal V15.1 中的新功能 4
4.1 SIMATIC STEP 7

在本文档中，将汇总介绍 STEP 7 中所有的重要新特性。有关各个主题的更多详细信息，请

参见产品文档的相应章节。

软件单元

软件单元用于将用户程序拆分成可独立加载的各个单元。即，可将对不同软件单元的更改分

别各控制器中，特别是这些更改由其他不同用户进行时。 
采用这种方法，多个用户可轻松对 PLC 程序进行模块化处理。

系统功能

该系统中定义有各种 TIA Portal 功能的键盘快捷键。在 V15.1 及以上版本中，用户可自定义

键盘快捷键，替代系统定义的键盘快捷键。有关键盘快捷键与用户自定义键盘快捷键分方式

的所有概要信息，请参见 TIA Portal 设置。 

编程语言编辑器

• SCL 语言的文本块接口

创建新的 SCL 块时，可将该块接口显示为表格形式或文本形式。采用文本形式显示时，其

操作与熟悉的 STEP 7 V5.x 编程环境相似。例如，可充分利用块接口中创建注释部分的优

势，或在其它文本编辑器中使用基本的复制操作。

• SCL 语言的实参

为了提高 SCL 块中程序的可读性，可在块调用中将实参进行左对齐。

• PLC 数据类型 (UDT) 的设定值

可选择或取消选择实例中所用的用户自定义 PLC 数据类型 (UDT) 中预定义的设定值。

• 当前值的快照

在新版本中，即使数据块发生结构性变化，系统也可保留当前值的快照。

TIA Portal 中的新功能
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• 监视变量

在新版本中，所有 STEP 7 编辑器（DB 编辑器、监控表、变量表等）中均可通过键盘快

捷方式“Ctrl+T”，启用/禁用变量监视。

• 监视 PLC 数据类型 (UDT)
在监视过程中，可在程序中对 UDT 数据类型的输入或输出参数进行标记，并在巡视窗口

中显示相关联的当前值。

• 监视块调用

在新版本中，对块调用进行监视时，还将显示非互连输出的当前值。

硬件配置

• 冗余自动化系统组态中的 S7-1500 CPU
以下 S7-1500 CPU 可用于组态冗余和高可用性自动化系统：

– CPU 1513R-1 PN 
– CPU 1515R-2 PN 
– CPU 1517H-3 PN 

• 背板总线上的等时同步模式

S7-1500 站中集中插入的模块可在等时同步模式下操作。集中插入的模块也可等时同步

耦合离散式插入的模块。

• 跨项目的 MRP 域组态

MRP 域的冗余管理器和冗余客户端可位于不同的项目中。 

• 多个模块快速更改固件版本

在 IO 设备中，通过多选一组模块，可同时更改这些模块所组态的固件版本。    

• 快速切换程序编辑器中的 I/O 变量与设备视图中受影响的输入/输出。

通过快捷菜单“转至 > 设备视图”(Go to > Device view)，可从程序编辑器中所编程的 I/O 
地址处快速导航到设备视图中所组态的输入或输出处。 

TIA Portal V15.1 中的新功能
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• 简化了系列设备项目的组态过程

在系列设备项目的可选 IO 设备组态中，去除了端口互连（拓扑结构组态）的强制性。

S7-1500 运动控制

工艺功能版本 V4.0 中包含以下新功能：

• 与工艺对象的工艺单元中，驱动装置间进行扭矩数据交换：

– 附加扭矩设定值

– 当前实际扭矩

– 允许的扭矩范围

• 通过“MC_MeasuringInput”设置工艺对象“测量作业”的时间要求

• 扩展了定位轴和同步轴的数据结构，可支持运动系统工艺对象

• 使用优化的数据块（驱动装置/编码器连接）

运动控制 CPU (S7-1500T) 中的工艺功能版本 V4.0 包含以下附加新功能：

• 运动系统工艺对象 (S7-1500T)

• 通过“MotionIn”指令指定运动参数 (S7-1500T)

• 使用 MC_CamIn V4.0 直接同步设置 (S7-1500T) 

在工艺功能版本 V4.0 中，新增或扩展了一些适用于这些功能的运动控制指令。

轨迹

图表组态更为轻松便捷：

TIA Portal V15.1 中的新功能
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• 在组态过程中，可进行显示相关设置：包括信号分组、颜色选择、显示格式以及创建公式。

• 通过“从设备传送轨迹组态”(Transfer of trace configuration from the device)，应用在线

更改。例如，即使在组态过程中进行更改并添加信号、或更改测量点数量，“图

表”(Chart) 中的设置仍将保留。

4.2 SIMATIC WinCC

WinCC RT Professional
• OPC UA 服务器

– 支持 OPC UA 服务器报警和条件

– WinCC 报警可通过 OPC UA 服务器传送到第三方应用程序中。 

• ProDiag 控件

– 显示整个调用接口块

• 附加功能扩展

– 在运行时设置 WebUX / WebNavigator 的用户权限

– operator 角色自动登录

– HMI 编译器可提供更多信息（如，已编译 HMI 对象的数目）

– 软件控制器和 WinCC Professional 在同一台共享计算机上

移动面板

• F 设备增加了 KTP Mobile V15 画面和 SmartServer 选项

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109758056 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109758056/en)

TIA Portal V15.1 中的新功能
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• 精智面板和移动面板增加了 Option+ V2：
– 支持第二代移动面板

– 通过 QR 阅读器 MV320/325，可直接将代码写入变量中

– 在运行时直接显示面板 CPU 的负载

– 优化了 SIMATIC Logo 的证书处理方式

– 隐藏了多个桌面图标

– 扩展维护文件，提供技术支持

– 从 SOAP 到 OPC UA，可快速切换 Option+ 与 Panel Runtime 通信方式 

• 第二代移动面板、第二代精智面板和精简面板

可组态报警缓冲区

4.3 SINAMICS Startdrive

所有驱动装置系列（G120、S120、S210）
• Openness 接口实现以下功能扩展：

– 适用于重要应用的功能接口（如，电机数据输入）

– G120 和 S210：通过 EPLAN 的 AML 格式导入文件，生成 TIA Portal 项目

• Startdrive Advanced V15.1：Safety Integrated 验收测试同样适用于 S210 和 S120
– 指导性验收测试向导，适用于所有基于驱动装置的 Safety Integrated 功能（基本、扩

展和高级）

– 进行机器特性分析时，支持自动创建轨迹与基于特定的 Safety Integrated 功能创建轨

迹

– 可生成 Excel 文件格式（xlsx 格式，可与 OpenOffice 配合使用）的验收报告

SINAMICS G120
• 支持用户自定义的参数列表

• G120 与 S7-1500 工艺对象间支持离线数据同步（项目中）

• 提高可用性：

– G120 组态可生成概览画面 
– 在“在线连接”(Connect online) 对话框，可通过 LED 指示灯闪烁快速进行设备识别 

TIA Portal V15.1 中的新功能
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集成 SINAMICS S210 和 1FK2
• 在 SINAMICS 固件版本 V5.2 及以上版本中，集成 S210 驱动装置与 200 V 和 400 V
• 支持 1FK2 电机

• 可用性大幅提高：与 S120 相比，组态过程更为简单便捷

• S210 与 S7-1500 工艺对象间支持在线和离线数据同步（项目中）

• 跟踪（含建议的典型参数值）

• 通过 TIA Portal 进行固件更新 
• 通过“一键调节”功能，实现伺服自动调节

• 支持 Safety Integrated 组态

SINAMICS S120（基于 CU320 驱动装置）

• 支持 SINAMICS 固件版本 V5.1 SP1
• 支持 1FK2 电机

• 支持 S7-1500 开放式/软件控制器操作

• S120 与 S7-1500 工艺对象间支持离线数据同步（项目中）

• 可连接 S7-1500 工艺对象类型“Probe”
• 支持工艺对象数据块报文 750
• 支持“等时同步安全位置”（用于支持 PLC 功能“Cartesian Safety”）
• 支持功能性结构的参数列表（参数分组）

• 通过“一键调节”功能，实现伺服自动调节

TIA Portal V15.1 中的新功能
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4.4 SIMOCODE ES

说明

通过 TIA Portal 中的 SIMOCODE ES 可获得以下新功能和创新：

• 直接支持新 SIMOCODE 硬件：

– 带 ATEX 干转保护的基本设备 SIMOCODE pro V PN V2.1
– 基本设备 SIMOCODE pro V PN GP V2.1 用作“一般性能”PROFINET 设备

– 带 ATEX 干转保护的电流/电压测定模块

• 通过 TIA Openness 界面访问所有特定于设备的参数：

– 通过 Openness 界面创建和组态 SIMOCODE pro 设备

– 所有 SIMOCODE pro 参数的离线定义

– 联网设备

– 支持导出和导入 CAx 数据

– 支持将一个或多个设备导入到 AML 文件中或从其中导出

• SIMOCODE pro V PN 可通过有功功率监测和电机制动功能为离心泵（非电气设备）提供

干转保护。这适用于具有渐进性能趋势的离心泵，同时也适用于处理易燃介质，也可安

装在危险区域有关详细信息，请参见 SIMOCODE ES V15.1 在线帮助主题“基于有功功率

监测的离心泵干转保护”和“干转保护向导”。

• 现在可以在运行期间在线更改以下标签参数：

– 设备标识

– 位置标识符

– 安装日期

– 说明

• 参数向导现在允许进行更改，因此需要相应地修改硬件配置。

• 高级列表

– 标记和过滤已更改的参数

• 改进批量更改功能：

– 更改的参数可以复制到其他设备/组。

– 可以将设备添加到多个组。

• 现在可以移植 SIMOCODE ES 2007 模板文件 (*.sdt)：
– 移植后，标记为 SIMOCODE ES 2007 “模板”的参数在高级列表中命名为“收藏项”。

• 块目录中模拟值的分组更明确。

TIA Portal V15.1 中的新功能
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4.5 工程组态选件

TIA Portal Multiuser Engineering
• 显著提高了低带宽时的网络性能

新增加的网络配置文件，显著提高了工程师站与多用户服务器间的连通性。

• 扩展了多用户高级工具的功能（命令行工具）

新版本中，多用户服务器项目和本地会话支持导出和导入功能。

TIA Portal Multiuser Commissioning
在 Multiuser Engineering 中，用户可通过一个指导性的调试流程进行调试。在调试模式下，

系统将自动同步下载到设备中的内容。因此，可确保设备、多用户服务器项目以及相关本地

会话间数据版本的一致性。

PLCSIM Advanced
• 扩展了控制面板的功能

– 双击“控制面板”(Control Panel)，可打开一个悬浮窗口。该窗口可任意移动，必要时

可始终显示在画面 前面。 
– 通过以下方式，可在悬浮窗口中创建之前创建的实例：在资源管理器中选择虚拟存储

卡，然后通过拖放操作将实例从资源管理器移动到控制面板中。

• 扩展了 API 功能

在 API 中，可任意定义虚拟控制器的 大循环时间，而无需更改 TIA Portal 项目中的 大

循环时间。

SIMATIC TIA Portal Openness
• 在产品交付时，包含 V14 SP1、V15 和 V15.1 的 Openness DLL 文件

由于 V14 SP1、V15 和 V15.1 的 Openness DLL 包含在产品交付中，因此基于 V14S P1 或 
V15 的应用程序可在 V15.1 中直接运行，而无需进行更改。要使用 V15.1 中的功能，则

需先集成 V15.1 的 DLL 文件，然后对应用程序进行重新编译。

TIA Portal V15.1 中的新功能
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• 访问项目

– 通过 Openness，可打开 TIA Portal 实例中的多个项目。

– 通过 Openness，可对项目进行归档和恢复。

– 在受 UMAC 保护的项目中，可通过 Openness 对对象进行读取访问。这种访问方式的

限制与“只读”权限用户的访问限制相同.

• 另存为

通过 Openness，可将项目和全局库保存为一个不同名称。

• 在线/离线比较 
通过 Openness，可进行在线和离线数据比较。

• 访问保护等级

可为各块设置或移除保护等级。

• 访问特征码

可查询块和 PLC 数据类型 (UDT) 的特征码。

• 访问名称

可设置块、数据块和 UDT 的名称。

• 容错导入

除了严格的导入规范，新版本中还支持容错导入。例如，即使关联的用户数据类型或被

调用的块不匹配，也可进行导入。

• 导出和导入 
– 可导出和导入监控表和强制表。

– 当前值的快照可以 XML 形式从离线 DB 中导出。即，可通过 XML 文件对不同的快照

进行比较。

• ET200SP
可对 ET200SP 的大部分属性进行读写访问。

TIA Portal V15.1 中的新功能
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• R/H 系统

在 R/H 系统中，可将数据下载到主 PLC 和备用 PLC 中。

• 故障安全 PLC
– 在新版本中，可通过 NAT 路由器进行间接上传。

– 可上传配方、归档、用户文件和保护等级的密码。

SIMATIC STEP 7 Safety
• 新增 CPU 间故障安全通信“Flexible F-Link”

新增 CPU 间故障安全通信“Flexible F-Link”，适用于 S7-1200 和 S7-1500 故障安全 CPU 的 
STEP 7 Safety V15.1。即，两个故障安全 CPU 间可通过标准通信机制，使用故障安全 
ARRAY 轻松进行故障安全数据交换。

• 通过标准通信块，对大量故障安全数据进行故障安全传输

即使超出网络限值，Flexible F-Link 也可通过标准通信块实现大量故障安全数据的故障安

全传输（第 3 层通信）。但在进行数据传输时，需确保数据一致性和确定性。

为此，可将待传输的数据与兼容故障安全的用户自定义 PLC 数据类型 (UDT) 进行绑定。此

时，可使用任何故障安全数据类型（Bool、Word、INT、DINT、TIME）。每个 UDT 可支

持 多 100 个字节数。

• 轻松进行参数分配并自动生成故障安全通信数据块 
在“安全管理编辑器”(SAE) 中进行通信连接参数分配时，将基于名称、UDT、监视时间、

发送或接收方向以及由系统自动生成的通信数据块生成一条连接。通信数据块中包含 F-
ARRAY 编码格式的待传输数据。通过诸如 TSEND 或 USEND 等标准通信块，可轻松实现

数据传输。

• 故障安全运行系统分组通信

Flexible F-Link 还可用于快速进行故障安全运行系统分组通信。为此，可通过

“UMOVE_BLK”指令在各个 F 运行系统组之间进行故障安全数据传输。

TIA Portal V15.1 中的新功能
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• 整个网络中唯一通信 ID (UUID)
通过 Flexible F-Link，可确保超出网络限值的通信伙伴的标识唯一。通过 STEP 7 Safety，
可生成一个唯一的通信 ID（通用唯一标识，UUID），从而确保该 ID 唯一。

• 通信签名

单独的通信签名与硬件和软件签名无关，用于快速识别 UUID 的更改以及程序或硬件中的

更改。

• 预处理和后期处理

在 STEP 7 Safety 版本 V15.1 中，可在 F 运行系统组周围放置一些对过程值进行前处理和

后处理的标准块，用于简化组态过程以及验证时间特性验证过程。该功能在故障安全通

信应用中尤为所用。

• 变量通信 ID (DP_DP_ID)
在 STEP 7 Safety 版本 V15.1 及以上版本中，可为 SENDDP 和 RCVDP 块所需的通信 ID 
(DP_DP_ID) 指定变量而非常量。这样，即可在使用大量相同智能设备（高货架立体仓库、

AGV、悬吊单轨等）的工厂中使用 F 集体签名相同的安全程序，并使用通信 ID 变量进行

快速调试、维护和项目管理。

注：如果使用通信 ID 变量 (DP_DP_ID)，则在整个应用程序范围内需确保通信 ID 在各程

序段中始终唯一。

• Openness
在 STEP 7 Safety V15.1 中，可通过 Openness 接口执行更多附加功能

– 读取和组态 ET200SP F-IO 的 i 参数

– 站上传

– 硬件和软件比较（离线/离线）

– 一致性导入和导出（未更改）F 块

TIA Portal Teamcenter Gateway
• Multiuser Engineering

使用“TIA Portal Teamcenter Gateway”和“Multiuser Engineering”选件时，在新版本中，多

名工程师可同时操作 TIA Portal 项目。

TIA Portal V15.1 中的新功能
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• 从 Teamcenter 打开参考项目

在 Teamcenter 中，可将项目作为参考项目直接打开。例如，用于比较和合并不同的修订

版本。

• 将项目保存在现有的 Teamcenter 元素中

TIA Portal 项目以及 TIA Portal 中的库可保存在现有的 Teamcenter 元素中。

• 兼容性

支持 Teamcenter 版本 V11.2/11.3/11.4/11.5。

SIMATIC Energy Suite
• Energy 画面

包含在 Energy Suite V15.1 交付清单中 

• 报告

新增：成本中心报告（含价格）

• SINAMICS
可通过 MDD 对 SINAMICS 设备进行组态（目前，仅支持 GSDML）

• 提高可用性

实施了各种小的可用性改进措施

SIMATIC Visualization Architect 
• 通过 UMAC 对 SiVArc 规则编辑器进行访问保护

• 可通过 SiVArc 表达式设置 X/Y 属性

• SCL 中支持 STEP 7 块写入

TIA Portal V15.1 中的新功能
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• 基于模板画面生成 

• SiVArc – 开放式：

– 从库中可复制单个规则，也可复制整个规则组 
– 启动 SiVArc 生成过程

4.6 运行系统选件

SIMATIC ProDiag
• 导出/导出文本，进行翻译 

例如，通过某个操作导出所有 ProDiag 或 S7-GRAPH 相关文本，进行翻译。

可导出以下报警文本：

– 用户自定义的监控文本列表

– GRAPH 中的步和转换条件的显示名称

– 所有被监控变量的注释

– 某个块中所有被监控参数的注释

– 多重实例的实例名称和实例注释

可导出以下文本进行 HMI 显示：

– 转换条件和互锁中的变量注释

– 所监控程序段或变量的标题和注释 

• 在 HMI PLC 代码视图中显示整个块（LAD、FBD）
使用 PLC 代码视图，还可监视某个块的静态参数（带有自定义监视逻辑的用户块）。

• 在 ProDiag 概览编辑器中编辑块监控

可对“函数块监控定义”(FB supervision definitions) 选项卡中的现有监控进行编辑或删除。

• 从 WinCC Advanced 跳转到 TIA Portal 中
– 通过 GRAPH 或 ProDiag 报警，可跳转到 TIA Portal 系统中

– 自动打开相关块

– 支持读取模式或写入 / 读取模式

– 状态自动显示

TIA Portal V15.1 中的新功能
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• ProDiag 报警中支持层级注释

– 使用层级注释时，可通过系统自动生成的路径，轻松映射设备 / 工厂的工艺视图。 

• GRAPH 中的子类别

– 可组态与 ProDiag 中系统的报警结构。

– 尤其适用于控制系统中根据报警文本中的附加信息执行后续操作。

OPC UA
在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及以上版本中，对 OPC UA 运行系统许可证进行了以下功能

扩展：

除 OPC UA 服务器之外，还可将 OPC UA 客户端集成到 CPU 中，并通过相应的 OPC UA 通信

指令执行以下操作：

• 方法调用

• 读写数据

客户端将开放应用程序区域，如：

• 与 MES 系统或云服务进行垂直通信 
• 控制器间通信

TIA Portal V15.1 中的新功能
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TIA Portal V15 中的新功能 5
5.1 简介

说明

在此，汇总了与当前版本相比增加的所有重要新功能。有关各个主题的更多详细信息，请参

见产品文档的具体章节。

5.2 SIMATIC STEP 7

说明

根据工程组态的各个流程，分组显示 STEP 7 中所有的重要新功能。

硬件配置

•  以下 S7-1500 系列新型 CPU 完善了这一产品组合：

– CPU 1518(F)-4 PN/DP MFP（多功能平台）

– CPU 1516T(F)
• 现有 PROFINET IO 设备的硬件识别

在线功能“硬件识别”可检测到所连接 PROFINET 子网上的 IO 设备。用户可以将检测到

的设备传送到项目中：STEP 7 将插入 IO 设备及所有模块和子模块，这样就不需要手动插

入硬件目录中的 IO 设备和模块。 
• 使用“转至设备视图”(Go to device view) 功能可快速从 PLC 变量表导航到设备视图中已

组态的输入或输出。 
• 包含新增过滤功能的扩展报警显示。

TIA Portal 中的新功能
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编程语言编辑器

• 多语言项目文本（如块和程序段标题或注释）可以用所有可用语言直接在编程编辑器中

显示并进行编辑。用户还可以导出及导入文本进行外部翻译。以下编辑器支持本地显示

项目文本：PLC 变量表、编程编辑器（LAD、FBD、SCL、STL、GRAPH）、数据块和 PLC 
数据类型。

• 状态栏已用 SCL 扩展。现在会显示当前光标位置。通过双击行号，可以调用“转至行

号”(Go to line number) 功能导航至其他行。编辑模式（插入/覆盖）也会在状态栏中显示。

双击显示字段可以切换编辑模式。

新指令

• 用户可以使用“FileReadC”和“FileWriteC”指令从 S7-1500 CPU 的 SIMATIC 内存卡中读取 
ASCII 文件的数据，或将数据写入 SIMATIC 内存卡上的 ASCII 文件。

• 可以使用“GetClockStatus”指令读取 S7-1500 CPU 的内部 CPU 时钟中的以下信息：

– 通过 NTP 服务器实现时间同步的相关信息

– 关于是否激活从夏令时到标准时间的自动切换的信息 
• 借助“EQ_TypeOfDB”指令（SCL："TypeofDB"）的帮助，可确定通过 DB_ANY 变量处理的

数据块的数据类型。

• 现有的“SCATTER”和“GATHER”指令已经过扩展，目前还支持仅包含布尔元素的匿名 
STRUCT 数据类型和 PLC 数据类型。

• 有以下两种新的 PID 辅助功能可用：可帮助减少控制技术中任务的编程量。

– "SplitRange"
用于将控制器输出分配给多个执行器。根据控制器输出，多个不同执行器将得到控制 

– "RampFunction"
此功能可限制扫描速率和 大信号值。上升速率可单独限制在四个工作区域：正或负

信号，上升或下降信号。

语言创新

• “引用”提供新的指针类型。引用是指向特定数据类型的类型化指针。如果使用引用，则

在创建程序时需定义该数据类型。因为运行过程中该数据类型无需确认，因此程序的执

行更为高效且结构更为清晰明了。“取消引用”可直接对引用的变量进行读写访问，无

需事先复制变量或在程序中加入更多指令。

自版本 V2.5 起，需要有 S7-1500 系列 CPU 才能使用引用。

• 在 LAD/FBD 中输入指令时可使用布尔型常量。这可以方便当前路径的测试或“桥接”。

实现此功能需要有 V4.0 及更高固件版本的 S7-1200 CPU 或者 V1.8 及更高固件版本的 
S7-1500。

TIA Portal V15 中的新功能
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系统功能

• 信息系统可以显示集成的硬件手册。其好处是，用户可以搜索、筛选内容，或将内容用

作收藏项。部分硬件手册已随 TIA Portal V15 一同安装。如有需要，可下载以支持包形式

提供的更多硬件手册。为此，可在目录的工具栏中选择“检查更新”(Check for updates) 功
能。

•  本地用户和权限管理

– 管理项目用户

– 将新功能权限打开为只读/将项目打开为只读 + 写/创建用户和角色

– 管理项目角色

– 为项目角色分配用户

– 实现 TIA Portal 工业安全的块

– 用户高效管理 TIA portal 项目中的产品

库

• 全局库可导出为只读库。所包含的库类型具有永久写保护，因此可防止被更改。库类型

的写保护始终保持（即使用作类型实例）。无法取消全局库的写保护。只读库可用于 PLC 
和 HMI 类型。

用于控制操作数的新功能

• 布尔操作数可通过双击监控值来控制。可以方便快速地切换实际值。

• 非布尔操作数也可通过存储对话框方便快速地进行控制。

• 在数据块中，全局变量和实例变量均受支持。

所用指令的交叉引用

• 利用用户定义的“指令”类型过滤器，可在交叉引用中显示已在 CPU 中使用的各个指令

版本的全部指令。

加载 PLC 变量表

• PLC 变量表可按指定的结构上传到设备或从设备上下载，从而改进 CPU 的团队工程组态。

• CPU 上的 PLC 变量表也可随“可访问设备”显示以及在存储卡上显示。

• 通过在线/离线对比可以详细了解各个 PLC 变量表中的在线和离线变量。

TIA Portal V15 中的新功能
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固件版本 V2.5 及以上版本的 S7-1500 的断点

• 在 SCL 和 STL 程序的混合 LAD/FBD 块中也可以测试断点。 
• 到达断点时，CPU 会进入“HOLD”工作状态。到达断点时还可以监视和控制变量。

• 这样就可以使用断点逐步对 STL 和 SCL 程序代码进行测试，以便找到程序创建期间的逻

辑错误并加以纠正，从而可以在实际调试前，轻松而快速地分析复杂程序。

PLCSIM
• S7-1500 CPU 的专有保护块可利用 PLCSIM V15 进行仿真（目前不支持 S7-1200 CPU）。 
• 在 SIM 表内更改值时，可对模拟量值使用滚动条，对布尔值使用按钮，非常方便，从而

能够快速测试 STEP 7 用户程序。 
• PLCSIM V15 和 PLCSIM Advanced V2.0 可安装在同一台计算机上，但这两款仿真工具不

能同时使用。

跟踪

• 虚拟信号基于数学函数从记录的信号生成。支持以下函数：

– 基本运算

– 绝对值、平方根、平方、1/x、模数运算

– 积分、微分

– 过滤功能

• 在测量光标的范围内，计算所选信号的平均值、RMS 和积分

• TIME、LTIME、TOD、LTOD、DATE 和 LDT 类型的时间变量可以记录为信号，用于指定触

发条件

• 叠加测量的导入和导出 
• 使用箭头键移动测量光标

5.3 SIMATIC WinCC

HMI 设备

 以下 HMI 设备也可在 TIA Portal 中配置：

• TP1200 Comfort PRO
• TP1500 Comfort PRO

TIA Portal V15 中的新功能
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• TP1900 Comfort PRO
• TP2200 Comfort PRO

HMI 设备版本

要优化标准安装的规格，可将旧版 HMI 设备映像与其他 DVD 交换。受影响的设备版本为：

• V13
• V13 SP1
• V13 SP2
• V14

SVG 图形

在 WinCC 中，还支持 SVG 格式的图形。 

ProDiag 功能的扩展

可组态条件分析显示，以使过程诊断得以改进。能够显示已触发用户程序中所选 ProDiag 或 
GRAPH 报警的错误操作数。  

WinCC RT Professional 中的 OPC UA 客户端

通过 OPC UA 实现的通信已得到扩展。

• 支持数组和数组变量。

• 通过 OPC UA 连接进行的通信可通过密码进行保护。

与 WinCC RT Professional 之间的连接数

S7-1200 和 S7-1500 可能的集成连接数增至 128。

TIA Portal V15 中的新功能
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5.4 SINAMICS Startdrive

SINAMICS Startdrive Basic（过去称为 SINAMICS Startdrive）
• 基于 CU320-2 PN 的驱动设备的增强功能：

– 支持 G130、G150、S150 以及 Sinamics MV（ 高可达 85.00 kW）

– 块形结构型式支持机架模块和开关柜模块（非块形结构型式模块）

– 支持 SIMOTICS 异步电机和非 Siemens 电机

– 矢量控制

– 参数对比（在线/离线，对比出厂设置）

• SINAMICS G120 产品系列的增强功能：

– 支持 SINAMICS 固件版本 V4.7 SP9
– 进一步优化和扩展调试向导：

- 组态电机抱闸

- 在线取消

- CU250D-2：SSI 编码器作为电机编码器

– 未重启 G120 控制单元的情况下所分配的 PROFINET 名称也在可访问设备列表中

– 支持采用聚合物光纤 (POF) 的 CU240D-2/CU250D-2
• 驱动设备的 Openness：

– 创建驱动设备和组件（包括帧组态） 
– 设置选定的驱动参数（离线和在线，读和写）

– 下载到设备（不上载）

SINAMICS Startdrive Advanced
• 引入 Startdrive Advanced 许可证，以使用高附加值的其他工程组态功能

• 仅需许可密钥，而无需额外安装

• 免费试用许可证，无需许可证密钥（21 天）

• V15 中的功能：G120 系列的安全验收测试

– 面向所有安全集成功能（基本和扩展安全）的指导性验收测试向导

– 安全功能特有的自动轨迹创建

– 生成 Excel 文件形式的验收报告

TIA Portal V15 中的新功能
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5.5 SIMOCODE ES

说明

通过 TIA Portal 中的 SIMOCODE ES 可获得以下新功能和创新：

• 设备参数显示可由用户组态

– 参数编辑器提供一个新的设备参数视图，即“专家列表”(Expert list)。
– 参数组及各个参数可标记为收藏项。

– 用户可根据这些收藏项显示过滤后的参数视图。

– 导入和导出这些收藏项（不含值）

• 大量工程组态

– 实现项目内设备的大量工程组态（以及每个设备的不同 SIMOCODE）的高性能功能

– 选定参数以及适当设置的参数可一步传输到设备组。

• 参数向导

– 分步组态所有重要的设备参数

– 可查询并存储现场总线接口、设备配置、电机保护和监控功能的设置

– 用户随时都可以直接从参数编辑器调用向导。

• 自动生成 PLC 变量

– 如果额外安装了 STEP 7 并且每个设备有一个 SIMOCODE 连接到 PLC，则会为所有输

入输出自动生成 PLC 变量，这些变量将通过 PROFIBUS 或 PROFINET 与 PLC 交换。

– 凭借此功能，用户可以使用符号寻址直接访问用户程序中的这些数据。

• 自动对图形块进行布局

– 按 IPO 规则（IPO = 输入、处理、输出）将块放置在固定列

• 现在，可在图形编辑器中编辑所有参数，而不仅仅是连接。

– 可以使用键盘在功能块中直接输入值。

5.6 工程组态选件

PLCSIM Advanced
• 在循环 OB（如循环中断 OB）的过程映像分区上实现 PLCSIM Advanced 与协同仿真工具

的同步。

• 支持非循环服务 (RDREC/WRREC) 和中断（如硬件中断）

• TIA Portal 中组态的硬件中断可通过 API 读出。

TIA Portal V15 中的新功能
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• 轻松备份并重新加载 PLCSIM Advanced 实例的软件和硬件组态

• 可自由选择虚拟 SIMATIC 存储卡的存储路径。

• GUI 扩展：

– 自动完成

– PLCSIM Advanced 的 GUI 中集成了 RUN/STOP 按钮及内存复位按钮

• 通过 API 在计算机间传输 SIMATIC 存储卡内容

• 提高了符号访问的性能

• 可在计算机上同时安装 PLCSIM 和 PLCSIM Advanced

用户管理组件

• 在系统内实现集中式跨项目用户管理

• 管理用户组

• 可以导入 Windows 用户及用户组

• 在系统中高效管理用户/用户组

• 通过 UMC 域的冗余设计实现容错

• 通过 UMC 域中的多个 UMC 站实现登录请求浪涌信号的负载分配

• 按用户数授予许可

多用户工程组态

• 现在，可在编辑时自动选择多用户对象。仍支持手动选择。自动选择功能与多用户工程

组态搭配使用可提高可靠性。

• 现在，无需直接连接服务器，可以离线使用多用户工程组态。 
• 多用户编辑器增加了注释功能，用于记录变更类型和范围。

• 检查时，可使用过滤器查看“冲突”对象。

• 多用户服务器提供具有恢复功能的扩展项目历史记录，从而可以在多用户服务器上跟踪

项目进展。同时也可以对项目中的重大事件进行注释和保存。可导出项目的历史记录，以

进一步评估。

TIA Portal V15 中的新功能
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• Multiuser Server V14 和 V15 可同时使用。Multiuser Server V15 还支持具有对应功能范

围的 V14 及更高版本 TIA Portal 项目。

• TIA Portal 的所有语言版本目前都提供了外部多用户工具，用于组态和管理多用户服务器。

SIMATIC Visualization Architect
• 生成报警、报警类和报警组

• 支持 HMI 对象“趋势视图”、“f(x) 趋势视图”和“f(t) 趋势视图”

• 支持画面模板

SIMATIC Energy Suite
• 可视化能量对象中的能量数据不需要 WinCC RT Professional 中的额外 PowerTag。
• S7 机械装置能效监视器（STEP 7 中的新 S7 指令：“EnS_EEm_Calc”和

“EnS_EEm_Report”）：

– 适用于机械装置能耗测量的生产相关和标准化决策（根据 VDMA 34179）
– 轻松集成到机械装置控制器 (S7-1200/1500) 并实现效率状态的本地可视化

– 自动长期测量（比如批次、班次）

– 用于数据评估和记录的效率报告 (.csv)
• 支持使用硬件目录 (MDD) 组态的 Sentron PAC 3200/4200 - 之前仅支持 GSDML。

SIMATIC TIA Portal Openness
• 交付范围中的 V14SP1 和 V15 的 Openness DLL

由于 V14SP1 和 V15 的 Openness DLL 包含在交付范围内，基于 V14SP1 的应用程序无需

修改也可以在 V15 上运行。要利用 V15 的功能，必须集成 V15 的 DLL 并重新编译应用

程序

• 导入和导出 SCL 块
SCL 块和 SCL 程序段中的 LAD 和 FBD 块均可采用 XML 的形式导出或导入。

• PLC 下载

标准 S7-1500 PLC 的下载可自动完成。为此，需隐式执行 PLC 停机后启动。可从应用程

序传送保护等级密码和绑定密码。

• 读取校验和

可从离线 PLC 读取标准 PLC 程序的校验和。

TIA Portal V15 中的新功能
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• ProDiag
可创建 ProDIAG 功能块、实例和分配。

• UDT 系统文件夹

在用户数据类型范围内，可在系统组中访问系统 UDT。
• 块编号功能

可打开或关闭自动块编号功能。此外，可以更改块编号。

• 技术对象

Openness 包含一些增强功能，用于下载和保存 TO Plotter 数据，并可实现新的 TO 特性。

• Startdrive
可为 SINAMICS G120 和 SINAMICS S120 驱动器创建 DriveObject 和帧。可在线或离线设

置所选驱动参数。可以下载到设备。

• AutomationML 中的 SINAMICS
使用 AutomationML，可导出和导入 V90 从站和 SINAMICS G120 PROFINET 前端模块。

SIMATIC STEP 7 Safety
SIMATIC STEP 7 Safety Basic/Advanced V15 高性能选件包，用于对 TIA Portal V15 中的故障

安全 S7 控制器进行编程。

• 数据类型 INT 和 DINT 的故障安全数组（读）

Safety V15 提供的新指令，用于从故障安全数组读取故障安全整型和双整型值。这些数

组可在全局故障安全块（F 全局数据库）中创建，其中 多可包含 10000 个数据类型为 
INT 或 DINT 的元素。

这些数组元素可使用指令 RD_ARRAY_I 或 RD_ARRAY_DI 访问。这些指令可用于故障安全 
S7-1500 CPU。

• 硬件和软件签名

F 集体签名可唯一标识安全程序及 F-CPU 和 F-I/O 安全相关参数特定状态。 
除了 F 集体签名外，使用 Safety V15 还可以接收关于故障安全 S7-1200 和 S7-1500 CPU 
的故障安全软件及硬件签名的更多信息。这些附加的签名可帮助更好地区分硬件相关和

软件相关变更，使接受变更得以简化。

F 签名可显示在安全管理编辑器 (SAE) 中，是安全输出的组成部分。

TIA Portal V15 中的新功能
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• 溢出处理

使用转换器或运算函数（比如加法、乘法）时，可能出现范围溢出，可通过故障安全过

程对此进行检测，如有溢出会导致 CPU 停止。

可靠的溢出处理过程可防止 CPU 停止。

故障安全 S7-300/S7-400 CPU 需要在以下程序段中加入对应的溢出指令“Query status bit 
OV”。
溢出处理编程非常简单，以此类推，STEP 7 Standard 软件中对故障安全 S7-1200/
S7-1500 CPU 的编程也是如此。

编程设定溢出处理后，可通过写入使能输出 ENO 防止溢出时 CPU 停止。如果该指令的结

果超出数据类型的允许范围，则使能输出 ENO 会返回信号状态“0”。随后，该指令的结果

与标准块中的相应指令类似。

以下指令支持溢出处理：

– ADD：加

– SUB：减

– MUL：乘

– DIV：除

– NEG：取反

– ABS：计算绝对值（S7-1200，S7-1500）
– CONVERT：转换值

• 等时同步故障安全 OB
Safety V15 的等时同步 F-OB 支持连接等时同步 PROFIsafe 设备（如固件版本 V5.1 及更

高版本的 SINAMICS S120），用于实现 短响应时间和 小抖动。 
要求：支持 IRT 的 F-CPU S7-1500（固件版本为 2.0 及更高版本）。

• 可用性改进

使用 V15 时，Safety Basic/Advanced 提供了多种可用性改进措施，帮助简化故障安全用

户程序的创建过程：

– 读回 S7-1200 和 S7-1500 CPU 上的故障安全 F-FB 输出变量

– 基于 STEP 7 标准，写入 F-FB 输入变量 
– 可更改实例 DB 的起始值

• 其它创新

– 支持使用 ProDiag 监视系统集成的 F-IO-DB 和 F-runtime 组信息 DB。
– DINT -> INT 转换器（S7-1200，S7-1500）
– ABS：计算绝对值（S7-1200，S7-1500）

参见

SIMOCODE ES (页 113)
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5.7 运行系统选件

说明

下列新选件仅作为运行系统选件随 TIA Portal 一起提供。ProDiag 已集成到当前的 STEP 7 和 
WinCC 产品中，在实际硬件中使用时只需获得许可即可。与工程组态选件不同，运行系统选

件与版本无关。

SIMATIC ProDiag
• 版本 5.0 及更高版本的 S7 GRAPH 块允许编译 GRAPH 步和 GRAPH 转换名称，以及要复

位的互锁和转换的初始值。

• 全局数据块、功能块和变量表中的多选功能的改进

– 新增监视功能（即使多选包含非布尔元素）

– 删除操作包括所有监视功能（即使一个元素中包含多个监视功能）

– 复制监视功能时，复制操作包含监视功能的所有属性。执行插入操作时，将创建具有

所复制属性的新监视功能，覆盖现有的监视功能。如果一个元素包含多个监视功能，

这些功能都将被删除，同时创建一个或多个具有所复制属性的新监视功能。

– 自动填充单元时，会在全局数据块或功能块的标记单元中创建新监视功能，并应用所

选监视功能的属性。

• 在变量表、FB 块接口或全局数据块内，“监视”(Monitoring) 列显示绝对地址中包含的监

视功能数量。

• 现在，使用全局搜索也可以从巡视窗口、ProDiag 功能块以及 ProDiag 监视功能中找到已

创建的监视功能的 ProDiag 文本。

OPC UA
对于 V2.5 及更高固件版本的 S7-1500 CPU，通过对应的运行系统许可证可以有效利用集成的 
OPC UA 服务器的以下扩展功能：

•  通过 S7-1500 CPU 的用户程序可提供方法。这些方法使用 OPC UA 客户端，通过 S7-1500 
CPU 的方法调用处理制造订单。

• 导入标准化 OPC UA 信息模型（附带规范）。为此，可对大量选择的设备或机械装置（如 
RFID 阅读器或注塑机）使用统一接口。示例包括附带规范 AutoID 和 Euromap 77。
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TIA Portal V14 SP1 中的新功能 6
6.1 简介

说明

在此，汇总了与当前版本 V14 相比的所有重要新功能。有关各个主题的更多详细信息，请

参见产品文档的具体章节。

6.2 SIMATIC STEP 7

说明

根据工程组态的各个流程，分组显示 STEP 7 中所有的重要新功能。

硬件配置

• S7-1500 中集成的新系统电源 PS 60W 24/48/60VDC HF ，可为 CPU 中高达 20 MB 的数

据备份提供电能缓冲。

• ET 200MP DI HF 和 ET 200MP DO HF  中各模块 I/O 通道的表格式组态，支持复制/粘贴和

自动完成功能

• 在图形视图中，可编辑设备名称

• 在图形化的网络和拓扑视图中，增强了缩放功能并对（多重）选择功能进行了优化

• 整个设备（如 ET 200SP 站）显示 I/O 变量概览信息

• 轻松删除项目中不使用的 GSD 文件

• S7-1500 进行开放式用户通信 (OUC) 时的 UDP 组播向导功能显著增强

编程语言编辑器

• 在 SCL 程序代码中，可使用拖放操作将结构化变量和 ARRAY 元素替换为其它变量。

• 在 SCL 编辑器中，可快速切换插入模式与覆盖模式。

• 在 SCL 中，所选择的程序代码段可轻松包含在特定的结构化元素（如，“IF..Then”）内。

TIA Portal 中的新功能
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• 在项目树中，可直接对各个块进行详细比较（离线/离线，但也可为在线/离线）。

• 在 LAD/FBD 中，在使用点处可直接显示变量的注释信息。

• 在编辑器中，启动 F7 功能（“打开块/PLC 数据类型…”）功能时可带有鼠标光标。

• 从块生成外部源文件：PLC 数据类型 (UDT)、多重实例和块接口中定义的所有被调用块，

均可作为对象导出为外部源文件。

• 在“指令”(Instructions) 任务卡中，所有使用的 PLC 指令均可更新为 新版本。

新指令

• 使用 S7-1200/1500 的新指令“SCATTER”和“GATHER”，可将数据类型为 BYTE、WORD、
DWORD、LWORD 的变量值与数据类型为 BOOL 的 ARRAY 变量值进行互换。例如，将控

制和状态字快速拆分为单个的位信号并重新组合在一起。

• 使用“GetSMCInfo”指令，可读取有关所插入 SIMATIC 存储卡的信息，如存储器容量、已

用的存储空间大小或已完成的读/写操作数量（百分比形式）。

• “Polyline”指令通过一条特征曲线，将输入值映射为输出值。系统定义的特征曲线为一条

折线段，包含有多达 50 个插补点。

语言创新

• PLC 数据类型 (UDT) 和 ARRAY 注释信息可按照实例进行特定修改。

• 各种 PLC 数据类型 (UDT) 可分配相同的结构，而符号名称不同。

• S7-GRAPH 块版本 V4.0 及以上版本可采集所分配操作数的初始值。激活初始值获取后，即

使未发生任何错误，系统也将连续记录布尔型操作数信号状态的实际值以及联锁与转换

条件的比较器运算结果。每个循环的信号状态都将存储在 GRAPH 背景数据块中。一个 
GRAPH 步中的每个联锁或转换条件 多可记录 32 个信号状态。

库

• 在新版本中，项目库和全局库可分别翻译为不同的外国语言。

• 极大简化了现有项目库中各种类型（块、PLC 数据类型）的升级。

• 用户自定义的帮助信息可以项目语言打开。在 V14 及以下版本中，只能以 TIA Portal 语
言启动用户自定义的帮助信息。
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消息/诊断

• 优化了巡视窗口中的报警信息显示，并增加了诸如“接收报警”(Receive alarms) 和“冻结

报警”(Freeze alarms) 等新功能。

移植

• 将 STEP 7 V5.x 移植到 TIA Portal 的过程中，系统将保留 SCL 源代码中使用的 ARRAY 限值

局部常量。

跟踪

• 切换显示格式（例如：WORD 可显示为十六进制格式，作为带有/不带符号的 INT）
• X 轴上的滚动条带有一个小预览窗口（“时间范围显示”），可查看刚执行了缩放的内容。

系统函数

• CAx 数据基于 XML，支持导出和重新导入，可用于诸如 ECAD 系统数据交换应用中。

• 用户自定义的交叉引用可使用过滤器。如，查找对变量的多重访问。

• 通过密码生成器，TIA Portal 可连接外部密码管理器。其优点在于无需输入密码。这样，

可显著提高程序代码的信息安全。

SIMATIC Ident
SIMATIC Ident 的工艺对象 (TO) 可将通将信模块和读卡器的硬件配置连接到 S7-1200 和 
S7-1500 控制器的编程系统中。这样，TO 可有效防止设置错误并及时检测参数分配中的错

误。 
硬件配置：

• 设备制造商为每个通信模块 / 读卡器分配一个“唯一的名称”，调试工程师和编程人员将

通过该名称对设备进行识别。 
• 每个通信模块、读卡器或读取点的参数分配将通过 TO 进行设置。 
• 单击“自动组态”(Auto Configuration) 按钮，将 Ident 设备组态为支持 TO 操作。 

TIA Portal V14 SP1 中的新功能
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新指令：

• SIMATIC Ident 的所有指令均已修正，可使用 TO。这些指令位于 TIA Portal 的“可选软件

包 > SIMATIC Ident”(Optional packages > SIMATIC Ident) 中。 
• 更改了读卡器中指令的硬件寻址方式，因此可通过 TO 中定义的“唯一名称”选择读卡器。

因此，硬件标识符和逻辑地址无需进行事先搜索、记录和传输。 
• 隐藏了指令处的可选输入。用户可轻松识别某功能所必需的重要参数。 
• 编程人员无需为硬件分配参数。在 PLC 启动过程中，只需执行 RESET_READER 指令（不

带其它输入参数），而无需考虑所连接的读卡器。该指令将从由 TO 组态的数据区域获取

所需的参数。 
诊断：

• 可通过 TO 显示指令向应用程序报告的 新消息。 
• 基于时间戳和具体错误描述文本信息，可对错误原因进行快速分析。

6.3 SIMATIC WinCC

功能增强 - Openness
• 支持 HMI 面板

• 支持 HMI 画面滑入式显示

• 支持 HMI 画面弹出式显示

增强了 SIMATIC HMI 面板的功能

• SIMATIC HMI 精简面板：

– 精简面板配方支持 Unicode 格式的 CSV 文件导出

– 可通过 HMI 设备，更改控制器和其它 SIMATIC 组件（如，CP）的 IP 地址。

– 浏览器支持中文、日语、韩语、俄语和阿拉伯语字体。

• 更新了通过测试的网络摄像头（AXIS M1013、AXIS M1011、D-Link DCS-942L、D-LINK 
4701E、Siemens CCMS2025）。

• 通过 ProSave 可对 Word、Excel、Win Mediaplayer、IE 应用程序进行安装/卸载。

• 精致面板可使用的脚本数量无限制。

TIA Portal V14 SP1 中的新功能
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• 可对启动进行组态（附加值“60s”为 RT 的启动时间，系统函数则用于重新启动面板）

• 移动面板的“区域”(Zones) 编辑器中，包含更多系统函数。

增强了 SIMATIC Runtime Advanced 的功能

• 通过摄像头显示屏，可显示网络摄像头获取的实时视频流

• 增强了 PDF 的显示功能（搜索和复制）

• 在 Runtime Advanced 中使用 Sm@rtServer 无需许可证（与精智面板类似）

Runtime Advanced 中集成 SINUMERIK Operate（GUI 和数据）

• 在 RT Advanced 的界面中，可通过新的 NC 操作员显示屏访问 SINUMERIK Operate 用户

界面（也支持多触点操作）

• 通过单独的 SINUMERIK 通道访问 SINUMERIK NCU 数据

增强了 SIMATIC Runtime Advanced 的功能

• 支持 OPC UA DA 客户端

• 画面窗口采用新 VBS 机制，可临时关闭画面窗口的操作。

• 用户可自定义配方视图，对控件（按钮或表元素）的属性进行修改。

6.4 SINAMICS Startdrive

适用于 G120 的 Startdrive
• 对调试向导的优化与功能增强：

– 将标准调试向导和 SIMATIC Motion Control 轴操作向导合并为一个向导

– 集成消息帧、制动电阻、电机端滤波器、温度传感器的选择功能、电机选择和通过电

机代码编号选择功能

• 在线/离线参数比较

• 支持 Windows 10

TIA Portal V14 SP1 中的新功能

6.4 SINAMICS Startdrive

TIA Portal 中的新功能

编程和操作手册, 11/2022 123



适用于 S120 的 Startdrive 选项

• 硬件自动配置

• 凭借图像化参数设置画面，支持基于驱动装置的安全功能扩展

• 支持力矩电机（1FW3、1FW6）
• 与 ET200 SP CPU 联网

• 支持 Windows 10

6.5 工程组态选件

SIMATIC STEP 7 Safety
SIMATIC STEP 7 Safety Basic/Advanced V14 SP1 高性能选件包，用于对 TIA Portal V14 SP1 中
的故障安全 S7 控制器进行编程。

• 站上传

硬件和软件的一致上传，允许将故障安全 S7-1500 CPU*) 中的项目数据（包含安全相关

的项目数据）加载到编程设备/PC 中。项目数据的上传操作无需额外生成步骤，始终在 
TIA Portal 中提供，可立即实现连续工作。 
*) 固件版本 V2.1 及更高版本

• 组态控制

使用 Safety V14 SP1，在以下组态中支持 SIMATIC 故障安全 I/O 设备的组态控制（选件处

理）：

– 在 F-CPU S7-300/400/1200/1500 中采用分布式

– 在 F-CPU S7-1500 中（包括故障安全 ET200SP CPU）中采用集中式

• 跨项目 IO 控制器智能设备通信

Safety V14 SP1 允许故障安全 S7-1200/1500/1500 软件控制器与 S7-300/400/1200/1500 
智能设备跨项目通信。使用 STEP 7 Safety V13（或更高版本）或 S7 Distributed Safety 
V5.4，可轻松创建智能设备项目，导出为 GSD 文件，并导入到 IO 控制器项目中。

TIA Portal V14 SP1 中的新功能
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• 全局 F-IO 状态块

故障安全 F I/O 设备将使用 QBAD 变量和值状态位，提供大量有关通道和模块状态的状态

信息。

在 Safety Administration 编辑器中，可为每个 F 运行系统组创建一个默认功能块，用于

对各个通道、通信、故障安全 I/O 错误（即使在包含超大量项目数据的自动化系统中）进

行记录和进一步处理。系统将对各 F 运行系统组中所用故障安全 I/O 的值状态位和 QBAD 
变量进行评估，评估结果可在“QSTATUS”输出获取。 
用户可在标准程序中使用默认功能块。

• Openness
与标准版本相同，用户可以使用 STEP 7 Safety 中的 Openness 命令集。为此，要求不得

为安全相关的项目数据设置密码。在生产运营中不允许使用 Openness。
支持的功能有：

– 使用库（删除、复制、实例化和升级元素等）

– 导入变量、变量表、PLC 数据类型 (UDT) 等
– 编译软件、块、PLC 数据类型 (UDT)。
– 插入/删除 F-CPU 和故障安全 I/O
– 从模板副本中复制/删除 F-CPU 和故障安全 I/O
– 组态程序段

– 编译软件（包括安全程序） 
– 读取/组态 F-CPU 的 F 参数

– 读取/组态故障安全 I/O 的 F 参数

– 读取、声明或删除 PLC 变量表中的故障安全变量

– 将项目更新为 F 块的 新类型版本

SINUMERIK STEP 7 Toolbox
SINUMERIK STEP 7 Toolbox V14 SP1 是 SIMATIC STEP 7 Professional V14 SP1 (TIA Portal) 的
一个选件包，需要额外安装。

TIA Portal V14 SP1 中的新功能
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使用 SINUMERIK STEP 7 Toolbox V14 SP1，可通过以下功能和工具在 TIA Portal 中对 
SINUMERIK 硬件设备进行配置：

• 将 SINUMERIK 840D sl 的以下模块添加到硬件目录（固件版本 V4.5 SP2 及更高版本）中：

– NCU 710.3B
– NCU 720.3B
– NCU 730.3B
– NX10.3
– NX15.3

• 将 ADI4 模块添加到硬件目录中

• 基本 SINUMERIK PLC 程序，适用于以下版本

– V4.5.x.x
– V4.7.x.x
– V4.8.x.x

基本 PLC 程序以“SINUMERIK 840D sl PLC 基本程序”系统库的形式，通过 SINUMERIK 
STEP 7 Toolbox V14 SP1 进行安装。

• 支持硬件移植

• 创建 SINUMERIK PLC 调试日志、PLC 硬件升级日志和重新加载日志

• 导出 SINUMERIK Operate 的 PLC 符号

• 导入 SINUMERIK 用户报警文本

• 创建 SINUMERIK PLC 日志

• 支持 PROFINET IO IRT for NCK
• 支持 SINUMERIK Safety Integrated 和 Safety Integrated Plus
• 支持 NC-VAR-Selector（外部工具）

6.6 运行系统选件

说明

以下新选件仅作为运行系统选件，随 TIA Portal V14 SP1 一同提供。ProDiag 产品已集成到

当前的 STEP 7 和 WinCC 产品中，在实际硬件中使用时进行授权许可。与工程组态选件不同，

运行系统选件与版本无关。

TIA Portal V14 SP1 中的新功能
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SIMATIC ProDiag
• S7-GRAPH 块版本 V4.0 及以上版本可采集所分配操作数的初始值。

• 在 HMI 设备上，初始值通过“PLC 代码视图”对象进行显示。发生错误时，系统可立即检

测到错误的操作数（条件分析）。初始值将保持不变，直至新错误将其覆盖。

• 在进行初始值采集过程中，可使用 S7-GRAPH 函数块中所用用于转换条件和联锁的指令。

在进行位逻辑运算时，系统将存储该操作数的状态。而在进行比较器运算时，系统则存

储比较的结果。

SIMATIC Energy Suite S7-1500
SIMATIC Energy Suite 是 TIA Portal 中集成的一个选件，首次将能源管理功能与自动化控制

有效地组合在一起，可实现生产过程中能源数据的高度透明。此外，由于显著简化了记录能

量的组件组态，组态工作量大幅降低。 
功能：

• 集成能源管理组态，操作更为直观清晰 
• 基于 S7-1500 中的基本能源数据（电能和功率），自动生成 PLC 能源管理程序

• 归档到 WinCC Runtime Professional 中，或 PLC 中的 SIMATIC 存储卡内 
• 无缝衔接 SIMATIC Energy Manager PRO 
V14 SP1 中的新增功能：

• 基于附加能源数据（电流、电压、频率），自动生成 PLC 程序

• 除了手动导出能源数据之外，现还支持自动导出（如，每周一的 00: 15 开始导出上一周

的能源数据）

• 程序生成器：详细显示程序的生成进程和组态错误消息。

TIA Portal V14 SP1 中的新功能
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TIA Portal V14 中的新功能 7
7.1 简介

说明

在此，汇总了与当前版本 V13 SP1 相比的所有重要新功能。有关各个主题的更多详细信息，

请参见产品文档的具体章节。

7.2 SIMATIC STEP 7

说明

根据工程组态的各个流程，分组显示 STEP 7 所有重要的新功能。

硬件配置

• 支持 S7-1500 T-CPU 系列，具有运动控制功能“恒定速度”和“凸轮盘”。

• 支持新的 CPU1518(F)-4 PN/DP ODK（开放式开发工具包），能够将通过 SIMATIC ODK 
1500S 创建的 C/C++ 函数集成到用户程序中。

• 支持 CPU 1516pro (F)-2 PN
• 支持新的 S7-1500 故障安全软件控制器

• 通过在项目树中将 IO 设备进行分组实现设备的快速查找，并将设备按照工艺进行合并。 
• 拓扑视图中的设备排列可与网络视图进行同步。 
• 在硬件目录中自定义配置文件，可快速便捷地访问常用模块。

编程语言编辑器

• 输出凸轮、凸轮轨迹和测量输入这三个新工艺对象都对应有一个单独的编辑器。此外，还

有一个方便易用的凸轮盘编辑器用于 S7-1500T 控制器。

• SCL 程序段可插入到 LAD/FBD 块中。

• 在 SCL 程序代码中，可使用“区域”(Regions) 来优化结构和导航。

TIA Portal 中的新功能
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• 在 LAD 或 FBD 中调用该块时，可隐藏块参数。 
• PLC 程序的比较功能已得到彻底改进，可借助多种过滤器选项实现快速便捷的源代码比

较。 
• LAD/FBD/STL 程序编辑器中的程序段将自动显示为用户上一次退出该块时的内容。

语言创新

• 长度可变的 ARRAY 可通过 ARRAY[*] 进行传递。

• 多重实例可在块接口的 ARRAY 中声明并在循环中调用。这样，可以在处理同一程序对象

时显著减少程序代码，从而提高代码的可读性和程序编写的高效性。

• 数据类型 DB_ANY 也可用于工艺对象。这提高了在程序中处理工艺对象的灵活性。例如，

“ARRAY of DB_ANY”可能是定位轴列表。 
• 在块接口的 InOut”部分，实例可作参数传递，因此该调用中只需选择一个专用实例即可。

• 多可向 S7-1500 PLC 中加载和在线更改 3 种语言的消息文本和注释。

消息/诊断

• 例如，使用新指令“Get_Alarm”，可直接从 S7-1500 CPU 消息服务器中读取消息，并发送

到上位报告系统（如，过程控制系统）中。

• 在模式 1 下，可使用“GET_DIAG”指令在 DIS 结构中输出诊断数据。当网络/硬件发生故障

时，该结构的 IOState 参数的位 15 会输出信号状态“1”。

跟踪

• 跟踪功能可以将不同的测量值显示在共享图中（“叠加测量值”）。 
• 此外，通过跟踪功能，可以在操作完成后独立于电源而将消息存储在存储卡上，如有必

要，可自动重启。

在线功能

• 对 DB 编辑器中的工具栏进行了重新安排，可使用所定义的起始值重新初始化整个数据块。

• 在包含调用环境的巡视窗口中，可直接观察块中的结构。

TIA Portal V14 中的新功能
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系统函数

• 通过新的全局搜索功能，可跨项目搜索 PLC 和 HMI 对象。此外，也可通过过滤器限制搜

索结果。并提供有“转至”(GoTo) 功能。

• TIA Portal 设置可导出或导入，并存储在中央服务器中。例如，如果服务器路径有效，则

在每次重新启动 TIA Portal 时自动“默认”使用存储的设置。

• 采用选项卡技术的创新帮助/信息系统、改进的搜索功能、以及按设备系列过滤信息的功

能。 
• 新的交叉引用列表能够快速提供项目中对象和设备的使用概况。

– 支持重叠访问（PLC 变量） 
– 支持受专有技术保护的块

– 访问 ARRAY 的各个元素

– 表示在 HMI 和 PLC 设备中同时出现的对象

– 可随意在交叉引用列表中输入要搜索的对象

– 多种过滤器选项 
– 可方便地在公司网络中集中提供更新。

– 可使用 TIA 自动化企业组态工具组态公司服务器。可用的更新/支持软件包存储在服务

器中，因此可供用户使用。

S7-PLCSIM
• 在紧凑模式下迅速启动 S7-PLCSIM，而无需仿真项目。

• 可以在仿真项目中交换设备，从而继续正常使用现有的 TIM 表和序列条目。

• 根据触发条件自动启动序列。

• 可以临时禁用序列。 
• 可以在设备视图中仿真分散式 I/O 设备。

运动控制应用

• 预组态和集成式连接，并且可根据 SIMATIC S7-1500 的运动该控制工艺对象组态 
SINAMICS V90 PN 驱动消息。

• 控制器与驱动器之间的自动数据同步。

TIA Portal V14 中的新功能
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参见

工程组态选项 (页 136)
运行系统选项 (页 138)

7.3 SIMATIC WinCC

组态画面

• 分布式 I/O 上采用系统诊断控件的新视图

• 控件改进：

– 新滚动条可组态颜色。

– 配方控制下拉菜单中的命令数量可动态变化。

– 对滚动条、菜单栏、仪表控件进行了控制， 多四个限制。

• 支持新型的“西门子 TIA Portal 图标”字体。

• 图形化库，包括新图形和全面修正的结构。

使用变量

• 数据块的 ARRAY 变量中实现 PlcUDT 实例的符号地址复用。

• 支持分层智能感知 (IntelliSense) 功能，可将 PLC 数据连接到 HMI 变量。

SIMATIC 面板和 SIMATIC WinCC Runtime Advanced
• 第 2 代精简面板、精智面板、室外型面板、移动式面板和 WinCC Runtime Advanced 支

持通过 U 盘 / SD 卡传输组态。

• 第 2 代精简面板支持 Sm@rt Server 选件。

• 增强了以下功能的安全性：

– 支持以下组件： 
精智面板和移动式面板：运行系统、ProSave 选件和运行系统附加件。

第 2 代精简面板面板画面

– 运行系统中使用密码确保信息安全

– Web 浏览器通过 HTTPS 协议连接 Sm@rtServer，并 Web SmartClient 可安全连接 
Sm@rtServer。

• 在 WinCC Runtime Advanced 中，外部变量的 大数量增加到 16K。

TIA Portal V14 中的新功能
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WinCC Runtime Professional
• WebUX 选件

操作与系统和浏览器无关，可通过 Web 进行监视。

• 过程诊断选项

发生过程故障时，过程诊断功能将提供有关错误原因与位置的信息进行故障排除。

• 扩展：1200/1500 PLC 的数量结构

目前，S7-1200/1500 支持 64 条连接。

• 扩展：某些控件支持多点触控

如今，可通过手势操作对控件的显示区域进行移动（基于趋势的控件、基于网格的控件、

轴控件）。

• 协调：WEBNAVIGATOR、DATAMONITOR 和 WebUX 的许可证

可对 Web 选件的许可证类型进行一致计数。将来，V7.4 或 V14 及以上版本中的这些 
SCADA 选件将采用统一的订货号。这样，Runtime Professional 将不再提供单独的订货号。

参见

工程组态选项 (页 136)
运行系统选项 (页 138)

7.4 SINAMICS Startdrive

简化的调试与（远程）维修过程

针对 Startdrive 与驱动器之间的通信扩展的路由功能：

• 各 PROFINET 系统间的路由

• 从 PROFIBUS 到 PROFINET 的路由

轻松修改机器项目

在 Startdrive 项目中升级 G120 固件版本（初始版本为 V4.4）

在各性能范围内重复使用参数分配。

同样适用于 G120C

TIA Portal V14 中的新功能
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可在 SIOS 中更加快速地访问 Smartdrive 下载包

• 无需等待导出控制

• 自 Startdrive V13 SP1 起，不再存在导出限制（导出标识符 AL=N，ECCN=N）

更为高效的组态

可通过 Startdrive 为组态的联网设备优化 S7-CPU 的编译时间

针对驱动器控制修改提供的 S7 数据块

驱动器库现已不受专有技术保护

简化的调试过程

通过驱动器的快捷菜单，现在可以轻松地在项目导航和 HWCN 网络视图中分配 PROFINET 设
备名称。

简化的更新过程

通过 TIA Portal 更新程序自动安装 Startdrive HSP 和更新

支持新硬件

支持新的 1FP1 同步磁阻电机。

无需手动更新

已集成 Sinamics 固件 V4.7.3 和 V4.7.6 的 HSP。

TIA Portal V14 中的新功能
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7.5 SIMOTION SCOUT TIA

说明

TIA Portal 当前支持 SIMOTION P 平台（基于 PC）。（规划中，STEP 7 发布后约 3 个月）

• 目前，支持上传 SIMOTION 设备的硬件配置。

• SIMOTION 设备支持更多 PROFINET 功能：

– 共享智能设备

– 共享设备

– 无缝介质冗余 (MRPD)
– “检查供应商 ID/设备 ID”和“覆盖站名称”（自动组态拓扑结构）

– 地址定制（模块化设备）

7.6 SIMOCODE ES V14

通过以太网 - PROFINET 进行路由

SIMOCODE ES V14 支持通过 PROFINET 路由到 SIMOCODE pro 设备。如果设备未直接连接 
SIMOCODE pro 设备所在的 PROFINET 网络，则当前可通过以太网从安装有 SIMOCODE ES 
V14 Premium 的工程师站对这些设备进行访问。因而，显著改进了使用 SIMOCODE pro 与 
PROFINET 系统中软件的性能。

移植 SIMOCODE ES 2007 组文件

由 SIMOCODE ES 2007 创建的组态（SIMOCODE pro 设备的参数文件已合并为“组文件”）

如今可直接移植到相同 TIA Portal V14 项目中，而无需进行额外组态。该功能显著改进了从 
SIMOCODE ES 2007 到 SIMOCODE ES V14 TIA Portal 的移植过程中的软件操作。

改进了包含有 SIMOCODE pro 互连的图表中的编辑器功能

通过 SIMOCODE ES V14 Standard 和 Premium，可整体或部分复制基于 CFC 的图表，并另存

为库元素后再次使用。该功能极大简化了常规组态中的重复操作。

在参数编辑器中，所有重要参数的设置显示更为清晰

在 SIMOCODE ES V14 的新概览画面中，可以显示并编辑所有重要的参数设置，对电机起动

器进行快速调试，显著提高了参数设置的清晰度。
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统一表示测量值的记录趋势

通过 TIA Portal 的“迹线”(Trace) 功能，显示由 SIMOCODE ES 的“实时趋势”(Live Trend) 和
“模拟值记录”(Analog Value Recording) 功能在线和离线记录的测量值和数据。在 TIA Portal 
整个系统中进行标准化，对该功能进行大幅改进。

7.7 工程组态选项

TIA Portal Multiuser
TIA Portal Multiuser 工程组态支持多位用户在项目中同时工作。这显著缩短了组态时间，从

而快速完成项目调试。 
基本原理： 
• 独立的服务器应用程序执行项目管理。服务器应用程序可独立于 TIA Portal 进行安装。

或

项目管理位于服务器中。服务器的安装过程可独立于 TIA Portal。
• 本地会话中的用户取决于服务器上管理的项目。 
• 在本地会话中的用户独立操作；系统将显示并应用其它编辑器中进行的更改。

• 本地会话中进行的更改将通过检入方式传送到服务器项目中。

TIA Portal Teamcenter Gateway
通过 TIA Portal Teamcenter Gateway，可在 Teamcenter 中存储和管理 TIA Portal 项目和全

局库。该操作在 TIA Portal 中执行操作。

TIA Portal Cloud Connector
TIA Portal Cloud Connector 支持快速访问本地 PG/PC 接口和 TIA Portal 工程组态系统中所连

接的 SIMATIC 硬件设备，尽管工程组态本身也是通过远程桌面在私有云中进行的。
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SIMATIC Energy Suite
SIMATIC Energy Suite 是 TIA Portal 中集成的一个选件，首次将能源管理功能与自动化控制

有效地组合在一起，可实现生产过程中能源数据的高度透明。此外，由于显著简化了记录能

量的组件组态，组态工作量大幅降低。

• 集成能源管理组态，操作更为直观清晰

• 自动创建 S7-1500 的 PLC 能源程序

• 归档到 WinCC Runtime Professional 中，或 PLC 中的 SIMATIC 存储卡内

• 无缝衔接 SIMATIC Energy Manager PRO

SIMATIC S7-PLCSIM Advanced
S7-PLCSIM Advanced 适用于 S7-1500 PLC 仿真。与标准 S7-PLCSIM 相比，S7-PLCSIM 
Advanced 还支持以下附加功能：

• API，接口共同仿真功能

• 支持多重实例和分布式实例

• 虚拟时间可调

• Web 服务器和 OPC UA 访问

SIMATIC ODK 1500S
SIMATIC ODK 1500S 支持使用高级语言 C/C++ 为支持 ODK 功能的 SIMATIC S7-1500 PLC 开
发函数库。这些函数库可以直接加载，并且可通过用户程序直接运行。支持 ODK 功能的 
S7-1500 PLC： 
• S7-1500 软件控制器 (CPU 1507S (F)) 
• ET 200SP 开放式控制器 (CPU 1515SP PC (F)) 
• S7-1500 高级控制器 (CPU 1518(F)-4 PN/DP ODK)

SIMATIC Target 1500STM，适用于 Simulink®
SIMATIC Target 1500STM，适用于 Simulink®，是 MathWorks 公司 Simulink 的一款附加件。

用于将 Simulink 模型直接集成在支持 ODK 功能的 S7-1500 PLC 程序循环中。

• 支持使用 MATLAB® 和 Simulink 对 SIMATIC 控制器进行基于模型的开发

• 在 Simulink 中无缝集成为所谓的目标文件

• 无需 C/C++ 或 ODK 专有技术 
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• 支持 Simulink 外部模式，可通过 Simulink 直接监视和控制控制器中的模型参数

• 生成的程序代码可在 CPUs 1507S(F) V2.0、CPU 1515SP PC (F) V2.0 和 CPU 1518(F)-4 
PN/DP ODK 上执行。

SIMATIC Visualization Architect
通过 SIMATIC Visualization Architect (SiVArc)，可基于 STEP 7 用户程序，快速便捷且灵活地

自动生成 HMI 内容。

• 支持的 HMI 设备：

精智面板、第 2 代移动面板，WinCC RT Professional、WinCC RT Advanced
• 支持的 HMI 对象：

画面、文本列表、外部变量、标题、按钮、I/O 域、符号 I/O 域、图形 I/O 域、开关、圆

形按钮

• 通过控制编辑器进行组态

• 通过库管理模板

7.8 运行系统选项

说明

下列新选项仅作为运行系统选项随 TIA Portal V14 一起提供。产品 ProDiag 和 OPC UA 
S7-1500 已集成到现有产品 STEP 7 和 WinCC 中，只有在实际硬件中使用时才需要授权。与

工程组态选项不同的是，运行系统选项与版本无关。

SIMATIC ProDiag
SIMATIC ProDiag 支持对 SIMATIC S7-1500 和 SIMATIC HMI 进行精确、快速的机器设备诊断：

• 错误消息的集中式周期精确时间戳

• 自动生成监视逻辑和消息调用

• 更改 3 种语言的消息组态时，自动更新 SIMATIC HMI
• HMI 系统无需在发生变化时退出运行模式

• 可直接用于语言编辑器 LAD、FBD、SCL 和 STL。
• 可以稍后在 F 块和受专有技术保护的块上对监视功能进行参数化

• 消息结构的集中式项目定义
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• 报警文本自动从项目中的现有信息获得 
• 通过准备控件轻松实现 HMI 可视化

SIMATIC OPC UA S7-1500
凭借 OPC UA S7-1500 选件，可通过 S7-1500 CPU 中集成的 OPC UA 服务器，快速连接任何

第三方设备和 S7-1500：
• S7-1500 中直接集成 OPC UA 服务器

• OPC UA 数据访问、读/写、订阅值的更改

• 信息安全

• 支持 XML 导出功能，可离线组态 OPC UA 客户端

SIMATIC Energy Suite S7-1500
SIMATIC Energy Suite 工程组态随附 10 个能量对象。此外，还可以通过运行系统软件包扩

展更多的能量对象。

WinCC/WebUX
WinCC/WebUX 允许用户使用移动设备通过 Internet 或 Intranet 监视工厂过程，并在必要时

对其进行控制。该软件提供了一套可视化解决方案，适用于 HTML5 和支持 SVG 功能的浏览

器。这套解决方案独立于操作系统，无需进行工程组态工作。
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。

Siemens AG
Digital Industries
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
德国

Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利

Copyright © Siemens AG 2022.
保留所有权利
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TIA Portal 相关说明 1
1.1 常规注意事项

本自述文件中的信息优先于其它文档中的说明。

请仔细阅读以下说明，其中包括了有关安装与应用的重要信息。安装前，请阅读这些说明。

在线支持网站中 TIA Portal 相关信息

有关 TIA Portal 重要技术信息和解决方案的简要介绍，敬请访问西门子工业在线支持网站。

Internet 链接：西门子工业在线支持网站中的 TIA Portal (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/65601780)
西门子工业在线支持网站中服务和支持的全部信息：

Internet 链接：西门子工业在线支持网站中的服务和支持： (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/)
在此，可通过订阅新闻快报，获得有关产品的 新信息。

诊断和反馈数据的收集

我们会收集和处理许可信息以及统计使用和诊断数据（如，TIA Portal 编辑器或功能的使用

频率），以保证 TIA Portal 的安全性并处于 新版本，对故障进行检测、诊断和修复，以及

对产品性能进行改进。

使用和诊断数据 初存储在用户计算机本地，用户可读取并查看。存储位置：

“...\ProgramData\Siemens\Automation\TelemetryConnector\EventPersistence”。（注：

Windows 管理员可设置该目录，因此可见。）

之后，这些使用和诊断数据将通过安全通信传输到西门子，实施以上用途。

可以在 TIA Portal 设置中禁用使用和诊断数据的收集功能。

该设置禁用时，计算机上不进行数据收集，也不会将数据传送给西门子（除禁用该设置的消

息之外）。

重新激活该设置时，系统将重新收集统计使用数据并传送给西门子。统计使用数据的收集和

传输仅在相应的 TIA Portal 版本中执行。重新激活后，其它禁用该设置的 TIA Portal 安装中

的数据统不会收集和传输。 
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启动 TIA Portal
启动 TIA Portal 时，Windows 将尝试更新“windowsupdate.com”的证书吊销列表 (CRL)。
如果 Internet 无法访问且存在多个 DNS 服务器，则可能会发生超时错误并延时 TIA Portal 启
动。

大程度降低网络威胁的风险

为了 大程度降低网络威胁的风险，建议在使用 TIA Portal 时将 Windows 操作系统（包

括 .NET 和 VC++ redistributable）升级到 新版本。

安装新的 .Net 版本或 .Net 服务包

• 在 PG/PC 上安装新的 .Net 版本或 .Net 服务包之前，需要先关闭 TIA Portal。
• 安装成功新的 .Net 版本或新的 .Net 服务包后，重新启动 TIA Portal。

运行 TIA Portal
• 如果上次使用的项目列表中的项目位于未连接的网络驱动器上，则打开“项目”(Project) 

菜单时可能发生延时现象。

• 插入 CPU 时，如果同时打开了项目编辑器，则可能需要等待一段时间。如果是在新创建

的项目中插入第一个 CPU，则此过程通常需要更长时间。为了正确地继续执行，插入 CPU 
之前应关闭项目文本编辑器。

• 如果 Windows 7 中某个功能的运行时间过长（如，装载 CPU），则可能显示报警“应用

程序无响应”(Application is not responding)。若出现这种情况，请等候直到正确完成该

功能。

• 如果安装有支持 IntelliPoint 功能的 Microsoft 鼠标，则可能导致组件与标题栏的按钮发

生重叠。在这种情况下，请卸载 Microsoft 的 IntelliPoint 软件。

• 使用 NVIDIA 显卡时启用“虚拟桌面”(Virtual Desktop) 选项可能会出现问题。在这种情况

下，请禁用 NVIDIA 图形驱动程序的“nView 虚拟桌面管理器”(nView virtual desktop 
manager)。

TIA Portal 中亚洲字符的显示

如果在另外一个亚洲版操作系统中安装中文版 TIA Portal，则 TIA Portal 中的文本可能无法

正确显示。要在 TIA Portal 中正确查看文本，请打开 Windows 控制面板并选择“非 Unicode 
程序的语言”(Language for non-Unicode programs) 下的“英语”(English)。但请注意，这可

能会导致其它程序发生示问题。

TIA Portal 相关说明

1.1 常规注意事项

自述文件
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小数位的输入

Windows 中某些语言设置可能导致以逗号表示小数位的输入值无法识别（如，输入“1,23”，
导致系统错误）。因此，请使用国际标准格式 ("1.23")。

检测网络中的设备

防火墙可阻止 TIA Portal 中用于检测网络中设备的 PN DCP 协议。因此，建议在防火墙中组

态一条规则启用该连接。 
有关组态防火墙规则的详细信息（如 McAfee Endpoint Security），请参见： 
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109762832 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109762832/en)

打开软件组件缺失的项目

如果项目因软件组件缺失而无法在 TIA Portal 中打开，则可从西门子工业在线支持网站中下

载该软件并安装为试用版。之后，即可打开该项目。请注意，试用版软件只能使用有限的时

间。 
通过以下链接，可打开西门子工业在线支持页面，其中包含可用作试用版软件的各种软件产

品：www.siemens.com/tia-portal-trial (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/
view/109772992)

参见

FAQ 109748887 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109748887)

1.2 关于库的说明

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

复制库元素

如果主模块与类型同名，那么在使用“复制”(Copy) 操作时，将会覆盖项目中相应的对象。请

注意，此时并不会显示系统提示。当主模块与类型不同名时，也是如此，但主模块中的对象

与类型同名。

TIA Portal 相关说明

1.2 关于库的说明

自述文件
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1.3 关于存储卡的说明

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

SIMATIC 存储卡

西门子事先已对 SIMATIC 存储卡进行了格式化和设置，使其可用于 S7-1200 和 S7-1500 模
块。请勿覆盖该卡中设定的格式，否则将无法使用。因此不允许使用 Windows 工具进行格

式化。

存在打开的强制作业时的行为

请注意，即使已将新项目加载到 SIMATIC 存储卡中，仍然会保留激活的强制作业。因此，从 
CPU 上取下 SIMATIC 存储卡之前以及使用新项目覆盖 PC 中的 SIMATIC 存储卡之前，应先删

除激活的强制作业。如果使用包含未知内容的 SIMATIC 存储卡，应在下一次下载之前先格式

化此卡。

对 USB 卡读卡器中存储卡的访问保护

更改 S7-1500 CPU 在线访问和工程组态的安全机制后，会更改存储卡上的数据存储器。为

此，从 USB 读卡器中插入的存储卡中读取项目数据时，该版本的 STEP 7 无法判断所组态保

护等级的密码。更改操作可能会影响 S7-1200/1500 系列 CPU 的存储卡。因此，可采用一些

物理防护措施对这些设备的存储卡上的重要项目数据进行保护。

说明

此限制与设备的在线访问或程序块的专有技术保护无关。

卸下/插入存储卡

卸下或插入存储卡后，请始终对 CPU 执行存储器复位，以将 CPU 恢复到正常状态。

1.4 在虚拟系统中使用 TIA Portal 的注意事项（私有云）

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

TIA Portal 相关说明
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自述文件

10 编程和操作手册, 11/2022



在虚拟环境（私有云）中使用 TIA Portal 的操作说明

有关如何在虚拟系统（私有云）中使用 TIA Portal 的操作说明，请参见安装光盘

“Documents\Readme\<语言目录>”目录中的相关文档。单击

“TIAPortalCloudConnectorHowTo<语言 ID>.pdf”，打开该 PDF 文档。

TIA Portal Cloud Connector 可用于 Windows 7（64 位）和 Windows 10（64 位）操作系统

中。 

环境变量“TiaUserSettingsPath”和“TiaDefaultProjectPath”
环境变量“TiaUserSettingsPath”和“TiaDefaultProjectPath”可用于设置与系统默认值不同的用

户位置和项目设置。例如，将用户和项目设置保存在一个中央位置处。

有关在虚拟系统（私有云）中使用 TIA Portal 的更多信息，请参见操作说明中的“使用环境

变量”部分。

有关使用 HTTPS 通信协议时的自签名证书

Microsoft 会定期检查 Windows 证书中心内的证书是否来源可信任。并将不受信来源的证书

删除。因此，需确保自签名证书已使用安全证书进行签名。

1.5 有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

安装 TIAPortalTeamcenterGateway
有关 TIA Portal Teamcenter Gateway 的安装指南，请参见 TIA Portal Teamcenter Gateway 在
线帮助中的“安装与卸载 TIA Portal Teamcenter Gateway”。

使用 TIAPortalTeamcenterGateway
安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 后，可访问 TIA Portal V14 及更高版本中的 TIA Portal 
Teamcenter Gateway 功能。

TIA Portal 相关说明

1.5 有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的注意事项

自述文件
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安装 TIA Portal Teamcenter Gateway - 数据模型

• Teamcenter 12.x：有关 TIA Portal Teamcenter Gateway 数据模型 的安装说明，请参见安

装数据介质 STEP 7/WinccA_pro_DVD2 盘中的

“\Support\Teamcenter_12\ServerSetupDocument\”目录。打开 PDF 文档

“Datamodel_Installation_enUS"”。TIA Portal Teamcenter Gateway - 数据模型的安装说明

仅提供英文版。

• Teamcenter 13.x：有关 TIA Portal Teamcenter Gateway 数据模型 的安装说明，请参见安

装数据介质 STEP 7/WinccA_pro_DVD2 盘中的

“\Support\Teamcenter_13\ServerSetupDocument\”目录。打开 PDF 文档

“Datamodel_Installation_enUS"”。TIA Portal Teamcenter Gateway - 数据模型的安装说明

仅提供英文版。

• Teamcenter 14.x：有关 TIA Portal Teamcenter Gateway 数据模型 的安装说明，请参见安

装数据介质 STEP 7/WinccA_pro_DVD2 盘中的

“\Support\Teamcenter_14\ServerSetupDocument\”目录。打开 PDF 文档

“Datamodel_Installation_enUS"”。TIA Portal Teamcenter Gateway - 数据模型的安装说明

仅提供英文版。

有关更新现有 TIA Portal Teamcenter Gateway - 数据模型

• 更新现有的 TIA Portal Teamcenter Gateway 数据模型后，重新启动 TIA Portal。
• 在 TIA Portal Teamcenter Gateway V17 中，对现有的 TIA Portal Teamcenter Gateway 数

据模型进行了更改。有关 TIA Portal Teamcenter Gateway 数据模型的安装说明，请参见

安装介质 STEP 7/WinCC DVD2 中的“\Support\Teamcenter_12\ServerSetupDocument\”目
录。

• 在 TIA Portal Teamcenter Gateway V15 和 V15.1 中，未对现有的 TIA Portal Teamcenter 
Gateway 数据模型进行更改，也未对 Teamcenter 进行更改。

有关 Teamcenter 的注意事项

要使用 TIA Portal Teamcenter Gateway，需要在 PG/PC 上安装 Teamcenter Rich Application 
Client (RAC) 或 Teamcenter Client Communication System (TCCS) V12.2 及以上版本。

有关 TCCS (Teamcenter Client Communication System) 的注意事项

如果安装 TCCS (Teamcenter Client Communication System) 时采用“单机”安装方式，则

还需安装“Microsoft Visual C++ 2013 – Redistributable”。 

TIA Portal 相关说明

1.5 有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的注意事项
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有关 UTF-8 的注意事项

要在 TIA Portal 中显示 Teamcenter 中的非英文字符集数据（如，亚洲语言），则需使用 
Unicode 字符集。

有关“云计算”的注意事项

如果在云（如，虚拟机）中运行 TIA Portal，则需将该系统集成到 Teamcenter 环境中。TIA 
Portal Teamcenter Gateway 不支持通过远程连接进行直接集成。

有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的基本信息

1. 自 TIA Portal Teamcenter Gateway V18 起，“非 TIA 对象”（如，电机、工厂对象等）可以与 
TIA Portal 对象建立关联。

2. 自 TIA Portal Teamcenter Gateway V18 起，可从 Teamcenter 中的对象导航到 TIA Portal。
3. 自 TIA Portal Teamcenter Gateway V18 起，保存为新条目时，可创建 TIA Portal 对象结构。

4. 自 TIA Portal Teamcenter Gateway V18 起，通过“保存为新条目...”(Save as new item...) 或
“保存为新修订版...”(Save as new revision...)，可将 TIA Portal 项目中的内部数据保存为 
Teamcenter 中某个条目或修订版下的独立单元。

5. 在 TIA Portal Teamcenter Gateway V17 及以上版本中，TIA Portal 项目支持 Teamcenter 操作
“在 TIA Portal 中打开”(Open in TIA Portal)。

6. 在 TIA Portal Teamcenter Gateway V15 及以上版本中，TIA Portal 项目和全局库支持 
Teamcenter 操作“Teamcenter > 导出...”(Teamcenter > Export...)。通过该操作，可创建一个
当前项目的副本，其中不含任何 Teamcenter 信息。如需脱离 Teamcenter 单独操作，则可执
行该操作而非“另存为”(Save as)。这是因为，“另存为”指令将在项目中保留相关的 
Teamcenter 信息。

连接 Teamcenter
在 TIA Portal Teamcenter Gateway V15.1 更新 3 及以上版本中，TIA Portal 可通过 HTTP 和 
HTTPS 与 Teamcenter 建立连接。

TIA Portal 相关说明

1.5 有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的注意事项
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Teamcenter 版本信息

要使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 版本 V.xx.x.x.x 和 Teamcenter 版本 Vyy 或 Vyy.y，
需安装 Teamcenter 版本 Vzz.z.z.z。

TIA Portal Teamcenter Gateway 
版本 V.xx.x.x.x

Teamcenter 版本 Vyy 或 Vyy.y 需安装的 Teamcenter 版本 
Vzz.z.z.z

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V18.0.0.0

Teamcenter 版本 V14 Teamcenter 版本 V14.0.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V18.0.0.0

Teamcenter 版本 V13、V13.1、
V13.2、V13.3

Teamcenter 版本 V13.0.0.0、
V13.1.0.0、V13.2.0.0、V13.3.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V18.0.0.0

Teamcenter 版本 V12.4、V12.3、
V12.2

Teamcenter 版本 V12.4.0.0、
V12.3.0.0、V12.2.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V17.0.0.0

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3、
V11.4、V11.5、V11.6.0.5*、
V12.2、V12.3、V12.4

Teamcenter 版本 V11.2.0.0、
V11.3.0.0、V11.4.0.0、
V11.5.0.0、V11.6.0.5*、
V12.2.0.0、V12.3.0.0、V12.4.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V17.0.0.2

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3、
V11.4、V11.5、V11.6.0.5*、
V12.2、V12.3、V12.4、
V13、V13.1、V13.2、V13.3

Teamcenter 版本 V11.2.0.0、
V11.3.0.0、V11.4.0.0、
V11.5.0.0、V11.6.0.5*、
V12.2.0.0、V12.3.0.0、V12.4.0.0
V13.0.0.0、V13.1.0.0、
V13.2.0.0、V13.3.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V17.0.0.5

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3、
V11.4、V11.5、V11.6.0.5*、
V12.2、V12.3、V12.4、
V13、V13.1、V13.2、V13.3、
V14.0

Teamcenter 版本 V11.2.0.0、
V11.3.0.0、V11.4.0.0、
V11.5.0.0、V11.6.0.5*、
V12.2.0.0、V12.3.0.0、V12.4.0.0
V13.0.0.0、V13.1.0.0、
V13.2.0.0、V13.3.0.0、
V.14.0.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V16.0.0.0

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3、
V11.4、V11.5、V11.6.0.5*、
V12.2、V12.3、V12.4、

Teamcenter 版本 V11.2.0.0、
V11.3.0.0、V11.4.0.0、
V11.5.0.0、V11.6.0.5*、
V12.2.0.0、V12.3.0.0、V12.4.0.0

TIA Portal 相关说明
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TIA Portal Teamcenter Gateway 
版本 V.xx.x.x.x

Teamcenter 版本 Vyy 或 Vyy.y 需安装的 Teamcenter 版本 
Vzz.z.z.z

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V16.0.0.3

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3、
V11.4、V11.5、V11.6.0.5*、
V12.2、V12.3、V12.4、
V13

Teamcenter 版本 V11.2.0.0、
V11.3.0.0、V11.4.0.0、
V11.5.0.0、V11.6.0.5*、
V12.2.0.0、V12.3.0.0、V12.4.0.0
V13.0.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V15.1.0.0

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3、
V11.4、V11.5

Teamcenter 版本 V11.2.0.0、
V11.3.0.0、V11.4.0.0、V11.5.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V15.1.0.3

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3、
V11.4、V11.5、V11.6.0.5*、

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3、
V11.4、V11.5、V11.6.0.5*、

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V15.1.0.4

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3、
V11.4、V11.5、V11.6.0.5*、
V12.2、V12.3、V12.4

Teamcenter 版本 V11.2.0.0、
V11.3.0.0、V11.4.0.0、
V11.5.0.0、V11.6.0.5*、
V12.2.0.0、V12.3.0.0、V12.4.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V15.1.0.6

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3、
V11.4、V11.5、V11.6.0.5*、
V12.2、V12.3、V12.4、
V13

Teamcenter 版本 V11.2.0.0、
V11.3.0.0、V11.4.0.0、
V11.5.0.0、V11.6.0.5*、
V12.2.0.0、V12.3.0.0、V12.4.0.0
V13.0.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V15.0.0.0

Teamcenter 版本 V11.2、V11.3 Teamcenter 版本 V11.2.0.0、
V11.3.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V14.0.0.0

Teamcenter 版本 V11.2 Teamcenter 版本 V11.2.0.0

TIA Portal Teamcenter 
Gateway V14.0.0.1

Teamcenter 版本 V11.2 Teamcenter 版本 V11.2.0.0

* 要使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 版本 V15.1 或 TIA Portal Teamcenter Gateway 版本 V16 和 Teamcenter 版
本 V11.6，需要先安装 Teamcenter 版本 V11.6.0.5 或更高版本。在 Teamcenter 版本 V11.6.0.5 及以上版本中，对

性能进行了改进，可无缝兼容 Teamcenter 版本 V11.6。
在 TIA Portal Teamcenter Gateway V16 及以上版本中，可使用 Teamcenter V12.2.0.0.0。
在 TIA Portal 版本 V18 及以上版本中，将不再支持 Teamcenter 版本 V11。
* 要使用 Teamcenter 版本 V11.6.0.0，需要先安装 Teamcenter 版本 V11.6.0.5 或更高版本。

TIA Portal 相关说明
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设置 TIA Portal Teamcenter Gateway 的缓存路径

系统默认，将“选项 > 设置 > 常规 > Teamcenter Gateway”(Options > Settings > General > 
Teamcenter Gateway) 中“TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径”(TIA Portal Teamcenter 
Gateway Cache Path) 区域内输入的值作为“TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径”。

系统默认将该值用作项目的目录路径。

如果更改“TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径”中的值，则 Teamcenter Gateway 将检

查系统默认输入值的有效性并进行更改。

说明

缺省值不得为空。

在 WinCC Professional 仿真运行时执行 TIA Portal Teamcenter Gateway 相关操作

在启动 WinCC Professional 操作的过程中，请勿执行诸如“检入”或“取消检出”等 
Teamcenter Gateway 操作。

1.6 Multiuser Engineering 使用说明

内容

在线技术支持中未包含的信息和有关 Multiuser Engineering 产品特性以及项目服务器的重

要信息。

安装项目服务器后，可在 TIA Portal 中使用“Multiuser Engineering”、“”Multiuser 
Commissioning 和“Exclusive Engineering”功能。

Multiuser Engineering：名称更改

与之前版本相比，在 TIA Portal 的较新版本中，对 Multiuser Engineering  系统中的以下名

称进行了更改：

之前版本中的名称 新名称 发生变更的版本及以

上版本

多用户服务器 TIA 项目服务器 TIA Portal V16
本地多用户服务器 本地项目服务器 TIA Portal V16
多用户服务器项目 服务器项目 TIA Portal V16

TIA Portal 相关说明
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之前版本中的名称 新名称 发生变更的版本及以

上版本

多用户网络配置文件 网络配置文件 TIA Portal V16
Multiuser Administrative Tools Project Server Administrative 

Tools
TIA Portal V18

Multiuser Power Tools Project Server Power Tools TIA Portal V18

TIA 项目服务器

项目服务器可用于 Multiuser Engineering 以及 Multiuser Commissioning 和 Exclusive 
Engineering 。
项目服务器 V16 和多用户服务器 V15.1 兼容，无任何功能限制。

在该版本中，服务器的功能保持不变。

项目服务器与多用户服务器 V14 向下兼容。

命令行工具

在 TIA Portal V18 及更高版本中，“Multiuser Power Tools”和“Multiuser Administrative Tools”
已分别重命名为“Project Server Power Tools”和“Project Server Administrative Tools”。
在命令中，可使用“pspt”和“prjsrv”命令。

如果使用版本低于 TIA Portal V18 的项目服务器，则命令中需使用命令“mupt”和“musrv”。

项目服务器的 Microsoft 系统账户

安装项目服务器时，系统将为该项目服务器创建一个 Microsoft 系统帐户。

Microsoft 会定期更改该账户的密码。

如果该账户的密码过期，则需更改此密码并重新启动项目服务器。

启动项目服务器时的错误消息

如果在安装项目服务器的过程中或安装后显示一条错误消息，指示项目服务器的服务无法启

动，则建议执行以下操作步骤：

1. 打开 Windows 事件视图，检查是否存在错误编号为“1069”的条目。

2. 如果存在，则提供如下方法信息。
Internet 链接：常见问题与解答 (ID 109739926) (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109739926)

3. 或直接联系客户服务支持中心。
客户技术支持 Internet 链接：西门子工业在线支持网站中的 TIA Portal (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/65601780)

TIA Portal 相关说明
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本地会话中的主动监控作业和强制作业

在本地会话中签入或更新前必须关闭主动监控作业和强制作业。

监控作业或强制作业处于激活状态时，无法在本地会话中签入或更新。

使用带“保持本地会话”选项的本地会话 
如果签入后选择了“保持本地会话”(Keep local session) 选项，则即使其内容相同，本地会

话中的所有签入对象都为过时状态。

使用不同版本的 TIA Portal
由 TIA Portal V<x.y> 版本创建的本地会话只能使用该版本进行操作。

示例：版本 V17 项目中由 TIA Portal V17 创建的本地会话，使用旧版本的 TIA Portal 无法编辑。

使用 Multiuser Commissioning
• 使用 Multiuser Commissioning 时，每次下载到 CPU 之后，系统都将为该服务器项目创

建一个新的修订版。

但如果无法标记的对象在本地会话中已编辑，则不会创建新的修订版。

在检入过程中，对无法标记的对象的更改将丢失，而这些更改不会下载到 CPU 中。

• 在调试模式下，使用菜单命令“下载到设备 > 硬件配置”(Download to device > Hardware 
configuration) 从项目树中下载到设备时，通常会显示一个对话框，指示 CPU 与服务器项

目中的数据不同。

• 在调试模式下操作时，仅完整支持 S7-1500 CPU。
使用 S7-300/400 CPU 时，调试模式下通常会显示一个对话，指示 CPU 与服务器项目中

的数据不同。这是因为，S7-300/400 CPU 不支持同步。

为了避免显示该消息，可在管理工具中禁用选项“加载前检查数据的不一致（建

议）”(Check for data mismatch before loading (recommended))。

参见

西门子工业在线支持网站中的 TIA Portal (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/65601780)
常见问题与解答 (ID 109739926) (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
109739926)

TIA Portal 相关说明

1.6 Multiuser Engineering 使用说明

自述文件
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STEP 7 2
2.1 安全性信息

安全性信息

Siemens 为其产品及解决方案提供了工业信息安全功能，以支持工厂、系统、机器和网络的

安全运行。

为了防止工厂、系统、机器和网络受到网络攻击，需要实施并持续维护先进且全面的工业信

息安全保护机制。Siemens 的产品和解决方案构成此类概念的其中一个要素。

客户负责防止其工厂、系统、机器和网络受到未经授权的访问。只有在有必要连接时并仅在

采取适当安全措施（例如，防火墙和/或网络分段）的情况下，才能将该等系统、机器和组

件连接到企业网络或 Internet。
关于可采取的工业信息安全措施的更多信息，请访问 https://www.siemens.com/
industrialsecurity (https://www.siemens.com/industrialsecurity)。
Siemens 不断对产品和解决方案进行开发和完善以提高安全性。Siemens 强烈建议您及时更

新产品并始终使用 新产品版本。如果所用的产品版本不再支持，或未更新到到 新版本，

则会增加客户遭受网络攻击的风险。

要及时了解有关产品更新的信息，请订阅 Siemens 工业信息安全 RSS 源，网址为 https://
www.siemens.com/cert (https://www.siemens.com/cert)。

网络设置

下表列出了为分析网络安全性和配置外部防火墙时每个产品的网络设置：

STEP 7 Professional
名称 端口号 传输协议 传输方向 功能 说明

ALM 4410* TCP 入站/出站 许可证服务 该服务提供了软件许可证的完整功能，

由 Automation License Manager 以及

所有与许可证相关的软件产品使用。

RFC 
1006

102 TCP 出站 S7 通信 为了进行编程和诊断，可以通过以太网/
PROFINET 与 S7 控制器进行通信。

自述文件
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STEP 7 Professional
DCP --- 以太网 出站 PROFINET DCP 协议（发现和基本组态协议）适用

于 PROFINET 网络，可提供用于定位和

组态 PROFINET 设备的基本功能。

SNMP 161 UDP 出站 PROFINET STEP 7 则可以通过 SNMP 客户端功能读

取 PROFINET 设备的状态信息。

* 可通过用户组态更改的默认端口

WinCC ES Basic（不含仿真）

名称 端口号 传输协议 传输方向 功能 说明

ALM 4410* TCP 入站/出站 许可证服务 该服务提供了软件许可证的完整功能，

由 Automation License Manager 以及

所有与许可证相关的软件产品使用。

HMI 负载 1033 TCP 出站 HMI 负载 (RT 
Basic)

该服务用于将图像和组态数据传送到精

简面板。

* 可通过用户组态更改的默认端口

仿真 RT Basic
名称 端口号 传输协议 传输方向 功能 说明

HMI 负载 1033 TCP 入站 HMI 负载 (RT 
Basic)

该服务用于将图像和组态数据传送到精

简面板。

以太网/IP
 

44818 TCP 出站 以太网/IP 通
道

使用以太网/IP 协议连接 Allen Bradley 
PLC。

2222 UDP 入站 以太网/IP 通
道

使用以太网/IP 协议连接 Allen Bradley 
PLC。

Modbus 
TCP

502 TCP 出站 Modbus TCP 
通道

使用 Modbus TCP 协议连接 Schneider 
PLC。

RFC 1006 102 TCP 出站 S7 通道 通过以太网/PROFINET 与 S7 控制器进

行通信

Mitsubis
hi MC

5002 TCP 出站 Mitsubishi 
MC 通道

使用 Mitsubishi 协议连接 Mitsubishi 
PLC。

STEP 7
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2.2 使用注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

同时使用

如果安装后在软件的名称或许可密钥中出现术语“组合”，那么根据“一般条款和条件”的

第 1.6 条（另请参见安装程序文本），允许使用以下产品/版本：

• STEP 7 Professional 2017
• STEP 7 Professional 2010
• STEP 7 Professional 2006

卸下和插入以太网模块

如果在操作过程中卸下和重新插入以太网模块，则必须重新启动 PC；否则在 STEP 7 或 NCM 
PC 中的“可访问设备”(Accessible devices) 功能中显示的设备可能不全。启动 PC 时，必须

激活以太网模块。

有关专用技术保护块和项目的安全注意事项

对块和项目进行保护时，请注意登录项目前，系统不提供完全密码保护。 
在日志记录过程中对项目数据进行优化，将删除旧的、未保护的项目内容。

兼容性 (S7-1200)
必须使用相同版本的 STEP 7 对 S7-1200 CPU 的设备和程序进行组态。将组态加载到设备中

时，TIA Portal 通常会通过输出相应的通知确保以确保无版本冲突。

固件版本为 V1.x 的 S7-1200 CPU 不会自动验证版本冲突。此时，用户需确保不会发生版本

冲突。

STEP 7
2.2 使用注意事项
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2.3 并行在线连接

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

S7-1200 CPU 在线连接

多个 TIA Portal 实例与同一个 S7-1200 CPU 无法同时建立在线连接。

S7-300/S7-400 CPU 在线连接

多个 TIA Portal 实例与同一个 S7-300/S7-400 CPU 无法同时建立在线连接。对于此系列的 
CPU，多次访问同一个 CPU 将出错。

STEP 7 V5.6 或早期版本与 STEP 7 (TIA Portal) 无法同时建立在线连接，否则将出错。

2.4 编辑设备和网络

2.4.1 设备和网络的常规信息

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

SIMATIC S7-PCT（端口组态工具）

如果使用 PCT 工具，请确保始终使用通过以下链接免费提供的 新版本：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/32469496 (http://
support.automation.siemens.com/CN/llisapi.dll?
aktprim=0&lang=zh&referer=%2fCN%2f&func=cslib.csinfo&siteid=csius&groupid=40000
02&extranet=standard&viewreg=CN&&nodeid0=10805387&objaction=csopen)

验证外部访问

与信息系统中所述的不同，“验证外部访问”功能不适用于 新的 S7-1500 CPU（固件版本 
V3.0）。其中，确定 CPU 与外部读/写访问相关特性的设置部分不可用。 

STEP 7
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2.4.2 关于硬件配置的说明

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

编辑设备 IP 地址

编辑设备 IP 地址时，请勿使用 192.168.x.241 到 192.168.x.250 范围内的地址。必要时，系

统会自动将该地址范围分配给编程设备。这种方式也适用于所有类型的网络，具体取决于子

网掩码。

2.4.3 有关 OPC UA 功能的信息

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

用于 OPC UA 功能的节点集和架构文件

OPC 基金会为其成员制定了制造商进行各种服务器/客户端实施的架构。这些文件用于验证

所导入的信息模型/节点集。

此外，OPC 基金会通过节点集提供基本信息模型，这些节点集通过 SDK（系统开发工具包）

集成到 S7-1200/1500 CPU 固件以及 TIA Portal 中，分别为内核模型节点集（命名空间 0）和 
DI 模型节点集（设备集成）。DI 信息模型与配套标准类似，但仅由 OPC 基金会维护。该模

型构成了其它配套标准的基础，以便对各种设备进行建模。 
以下架构和节点集文件适用于 TIA Portal V18 或 S7-1500 CPU 固件 V3.0/S7-1200 CPU 固件 
V4.6：

架构/节点集 说明

https://opcfoundation.org/UA/schemas/1.04/
Opc.Ua.NodeSet2.xml
https://opcfoundation.org/UA/schemas/1.04/UANodeSet.xsd 

OPC UA ("CORE") 模型 V1.04.9 
(2021-01-21) 
NodeSet 文件的 XML 架构

（UANodeSet.xsd 和 Opc.Ua.Types.xsd）
https://opcfoundation.org/UA/schemas/DI/1.1/
Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml

OPC UA for Devices ("DI") 模型 V1.01 
(2018-06-07)
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有关内核或基本信息模型的重要信息

内核信息模型（节点集）是每个 OPC UA 服务器的必选组件，集成在 S7-1200/1500 CPU 的 
OPC UA 服务器中。 
因此，该信息模型的节点对 CPU 是公开的。该节点集的版本与 CPU 的固件版本相关联，目

前无法更改。

内核信息模型还集成在 TIA Portal 中。 
加载 OPC UA 服务器组态时，由于该节点集在此 CPU 中已知（已集成），因此不再加载。

内核信息模型还集成在 SiOME 建模编辑器中。

内核信息模型的 新版本可能包含先前版本中不存在的节点。在将服务器组态加载到旧版固

件的 CPU 中时，极少数情况下可能会出错。在从 TIA Portal 以及 SiOME 导出 SIMATIC OPC UA 
地址空间时，并不会导出内核信息模型。 

有关 DI 信息模型的重要信息

CPU 和 TIA Portal 中还集成了 DI 信息模型。 
要组态 CPU，需加载 新的 DI 信息模型（DI 节点集）。 新 DI 节点集可从 OPC Foundation 
页面 (https://opcfoundation.org/UA/schemas/DI) 下载，并作为参考命名空间导入 TIA 项目

中。 
确保 DI 信息模型与内核模型匹配 – 在节点集文件 Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml 中，通过

“RequiredModel”元素记录内核模型必须采用的版本。 
示例：DI 信息模型版本“1.03.1”要求内核信息模型版本至少为“1.04.4”：
<Model ModelUri="http://opcfoundation.org/UA/DI/" 
Version="1.03.1" PublicationDate="2021-09-07T00:00:00Z">
<RequiredModel ModelUri="http://opcfoundation.org/UA/" 
Version="1.04.4" PublicationDate="2020-01-08T00:00:00Z"/>

使用新版本的 DI 节点集加载服务器组态时：

• 不覆盖 CPU 中已存在的节点。

• 新节点（如，新数据类型或结构）将实例化。

由于 OPC UA Foundation 的 DI 节点集向下兼容，“混合”组态不会导致 CPU 出错。 

STEP 7
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导出 DI 信息模型时，必须区分以下情况：

• 标准 SIMATIC 服务器接口（CPU 属性：“OPC UA > 服务器 > 导出”(OPC UA > Server > 
Export)）：导出的 OPC UA XML 文件不包含 DI 信息模型，仅对其进行引用。如果将 XML 
导出功能用于 OPC UA 客户端，则必须添加使用的 DI 信息模型，以便 OPC UA 地址空间

一致。 
• “OPC UA 通信 > 类型为“接口”的服务器接口”(OPC UA communication > Server interface 

of type "Interface")：导出的 OPC UA XML 文件不包含 DI 信息模型，也不包含其引用。

• “OPC UA 通信 > 类型为“配套规范”的服务器接口”(OPC UA communication > Server 
interface of type "Companion Specification")：导出的 OPC UA XML 文件仍对应于导入节

点集。如果导入的节点集包含来自 DI 信息模型的节点，则这些节点也包含在导出的文件

中。 
DI 信息模型未集成在 SiOME 建模编辑器中。在 SiOME 中，需导入相应的节点集，如上文中

所述。导出时，除非导出中排除相应的命名空间，否则 SiOME 将导出所有非节点集 0 的节

点集。 

为引用命名空间创建服务器接口

在 TIA Portal V18 中，编译一个带有映射类型/对象的项目时，将生成一个配套规范接口，而

非所述的服务器接口 (V17)。所生成的配套规范接口无法更改（不再支持：创建本地数据，

导入配套规范）。该措施可对数据进行保护，防止手动扩展服务器接口并重新编译时，因覆

盖而导致数据丢失。仅生成的配套规范接口的名称可修改。 
此外，在生成的配套规范接口中，TIA 项目的项目树中所创建的用于整理数据的组文件夹可

用作“文件夹”（节点类型）。 

OPC UA 服务器之前已在组态中取消激活，但仍在 CPU 启动期间启动

要求： 
• S7-1500 CPU 或 SIMATIC S7-1200 CPU 正在运行，且已激活 OPC UA 服务器。

• 用户在 TIA Portal 中取消激活 OPC UA 服务器。

• 用户将更改后的硬件配置下载到 CPU。
结果： 
根据新下载的组态，在 CPU 启动过程中，OPC UA 服务器短暂启动，然后 终关闭。 
这一可能引起不良情形的过程会记录到诊断缓冲区中。 
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全局发现推送（GDS 推送）功能 
遭到拒绝的证书无法保存

与“推送证书管理的地址模型”部分中的描述不同，S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器当前不

存储遭到拒绝的证书。因此，“GetRejectedList”方法通常返回一个空的数组 (RejectedList)。 
已下载证书的更新错误

在某些特定条件下，CPU 无法注册所下载的证书（如，新的 OPC UA 服务器证书或更新后的 
Web 服务器证书）。此时，会在连接过程中发送一个证书错误信号。 
仅当 CPU 使用运行时提供的证书（GDS 推送），且这些证书通过加载硬件配置传送到该 CPU 
中时，才会发生更新错误。此时，CPU 无法注册这些通过硬件配置加载的证书。

示例：

• 用户启用了 GDS 推送功能，选择了证书设置选项“... 使用运行时提供的证书”(... use 
certificates provided during runtime)，并加载了该组态。此时，所需的服务器证书和信

任列表/CRL 由 GDS 推送方法提供。  
• 之后，该用户又对硬件配置进行更改，添加新的证书或更改现有的证书（如，Web 服务

器证书或 PG/HMI 安全通信的相关证书）。在加载过程中，运行时所提供的现有证书因后

期使用需要，并未删除。

结果：该 CPU 无法注册所加载的服务器证书。 
• 如果禁用 GDS 推送功能，选择证书设置选项“... 使用运行时提供的证书”(... use 

certificates provided during runtime)，并加载该组态，该问题仍会发生。在加载过程中，

运行时所提供的现有证书因后期使用需要，并未删除。

结果：该 CPU 无法注册新加载的 OPC UA 服务器证书。 
解决方法：如果 CPU 仍使用运行时提供的证书，而新增/更改后的证书通过加载硬件配置操

作传送到 CPU 中，则可执行以下操作： 
• 加载组态后，执行“存储器复位”操作或重新启动 CPU（断电 > 上电）。执行上述操作

后，CPU 将重新识别所加载的组态并使用当前的证书。 

PLC 对象在服务器地址空间中不可见

在超大型项目中，极少数情况下（即便项目编译成功并成功下载到 CPU 中），可能会发生 
CPU 节点或 PLC 对象在 OPC UA 服务器地址空间中不可见的现象。这是因为，该 CPU 中为 
OPC UA 预留的存储空间不足。

诊断（如，使用 UaExpert）将返回服务器状态“失败”。
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解决方法：

• 如果不需要，则可在 CPU 属性中禁用标准 SIMATIC 服务器接口。

• 减少消耗 OPC UA 资源的元素数量或大小。将服务器接口的节点数减少到 30000 以下。

其它措施：

• 如果未禁用 SIMATIC 服务器标准接口：

减少 OPC UA 服务器地址空间中的变量数量，尤其是结构型数据类型的变量数量。 
要从地址空间中移除变量，则需在 PLC 变量表或数据块中禁用选项“从 HMI/OPC UA 可
访问”(Accessible from HMI/OPC UA)。
通过数据块，还从地址空间中彻底删除包含所有变量的 DB。为此，需在 DB 的属性中，禁

用选项“DB 从 OPC UA 可访问”(DB accessible from OPC UA)。
• 缩短扩展数据结构中元素名称的长度。 
• 缩短节点描述信息。

• 减少所执行方法的数目。

从信息系统复制 SCL 程序示例

无法编译 OPC UA 编程示例中的 SCL 程序代码，该代码是使用信息系统中的“复制”(Copy) 图
标复制并粘贴在程序编辑器中的。 
要准确无误地复制程序代码，请在信息系统中选择程序代码，并使用快捷菜单中的“复

制”(Copy) 命令或组合键“Ctrl+C”。使用快捷菜单中的“粘贴”(Paste) 命令或组合键“Ctrl+V”在
程序编辑器中插入程序代码。

2.4.4 通过可访问的节点对设有访问保护的 CPU 进行在线访问 

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

使用不受信任的连接将密码传输到 CPU 中，通过可访问的节点访问该 CPU
受影响的设备：S7-1500 CPU（固件版本 V2.9）、S7-1200 CPU（固件版本 V4.5）和软件控

制器（固件版本 V21.9）。

如果 TIA Portal 通过“可访问的节点”(Accessible node) 功能在线访问以上 CPU，并使用密码

对该 CPU 进行访问保护“无访问（完全保护）”，则在连接过程中，加密后的密码将通过

一条不受信任的连接传送到该 CPU 中。 
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仅当与可访问节点列表中完全保护的 CPU 建立连接时，才需提供指定访问等级所需的密码

并通过不受信任的连接进行传输。 
解决方法：

• 在不支持外部访问的受保护环境中，仅通过可访问的节点在线连接 CPU。 
• 确保连接正确的 CPU。
• 在线访问可访问的节点时，具有 低访问权限的访问等级使用密码进行访问：如果设置

为完全保护，则使用密码进行 HMI 访问。此时，需组态一个 HMI 访问密码。

2.4.5 HMI 面板 IO 设备中“Hw_SubModule”类型的硬件 ID

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

确定 HMI 面板 IO 设备中“Hw_SubModule”类型的硬件 ID
PROFIenergy 程序块“PE_START_END”的“ID”参数必须包含“Hw_SubModule”类型 IO 设备的硬

件标识符 (HW ID)。带有“Hw_SubModule”类型 HMI 面板 IO 设备的硬件 ID 并不显示在 
S7-1500/S7-1200/ET200SP CPU 的系统常量中，但可以检测到。为此，HMI 面板中

“Hw_Device”类型 IO 设备的符号在“系统常量”(System constants) 选项卡的 PLC 变量列表中

确定并减 1。如，“HMI_1_IE_CP_1~PROFINET_Interface_1~IODevice -1”。

2.4.6 在 S7-1200 上使用模块

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。
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在 S7-1200 上使用模块

S7-1200 不支持下列模块。

系列 模块 订货号

S7-300 FM SM 338 6ES7 338-4BC01-0AB0
FM 350-1 6ES7 350-1AH03-0AE0
FM 350-2 6ES7 350-2AH00-0AE0、6ES7 350-2AH01-0AE0
FM 351 6ES7 351-1AH01-0AE0、6ES7 351-1AH02-0AE0
FM 352 6ES7 352-1AH02-0AE0
FM 355 S 6ES7 355-1VH10-0AE0
FM 355 C 6ES7 355-0VH10-0AE0
FM 355-2 C 6ES7 355-2CH00-0AE0
FM 355-2 S 6ES7 355-2SH00-0AE0

S7-300 PtP-CP CP 340 6ES7 340-1AH02-0AE0、6ES7 
340-1BH02-0AE0、6ES7 340-1CH02-0AE0

CP 341 6ES7 341-1AH01-0AE0、6ES7 
341-1AH02-0AE0、6ES7 341-1BH01-0AE0、
6ES7 341-1BH02-0AE0、6ES7 
341-1CH01-0AE0、6ES7 341-1CH02-0AE0

网络组件 诊断中继器 6ES7 972-0AB01-0XA0
ET 200M SIWAREX 7MH4900-2AA01，7MH4900-3AA01，

7MH4950-1AA01，7MH4950-2AA01

将 S7-1200 模块注释加载到 PG/PC 中
对于采用 S7-1200 的集中组态，不加载模块、子模块和信号板的注释。对于 CP/CM，只加载 
IE 接口或 DP 接口的注释。对于采用 ET 200SP 或 ET 200MP 的分布式组态，只从 I/O 模块加

载通道注释。

2.4.7 SIMATIC S7 嵌入式控制器 EC31-RTX 上的 CP 343-2

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

STEP 7
2.4 编辑设备和网络

自述文件

编程和操作手册, 11/2022 29



SIMATIC S7 嵌入式控制器 EC31-RTX 上的 CP 343-2
模块 AS-Interface 接口 CP 343-2（订货号：6GK7 343-2AH01）可以插入到 SIMATIC S7 嵌
入式控制器 EC31-RTX（订货号：6ES7 677-1DDxx-0BB0）的扩展机架中，但 CP 343-2 无法

使用 EC31-RTX 进行操作。

2.4.8 加载 S7-1500 CPU (SIPLUS)

内容

在线帮助中不再包含的信息和产品功能的重要信息。

SIMATIC S7-1500 CPU SIPLUS (6AG1...) 的性能，带已格式化的存储卡，固件版本低于 V2.5
相关组件：

• CPU 151x SIPLUS (6AG1...)，固件版本低于 V2.5
• SIMATIC 存储卡

如果将 SIPLUS CPU 加载到一个已格式化的 SIMATIC 存储卡中并将 CPU 设置为 RUN 模式，则 
CPU 将正常运行且无任何错误。但如果发生系统电源关断后再重新接通，或执行了存储卡复

位 (MRES)，则 SIPLUS CPU 将转至 STOP 模式并生成一条错误消息。在该错误消息中，指示

存储卡因缺少而无法识别、存储卡类型错误、包含的数据错误或存储卡受保护。

CPU 151x SIPLUS (6AG1...) 固件版本 V2.5 或更高版本，或者存储卡上已存在有 S7-1500 
SIMATIC CPU (6ES7...) 的组态信息但覆盖为相同类型 SIPLUS CPU (6AG1...) 的组态信息时，

不会发生以上错误。 
解决方法：

1. SIMATIC CPU 的组态设置需加载到 SIMATIC 存储卡中。相应类型中，仅一个 CPU 可用；此时
无需使用 I/O。

2. 将 SIPLUS CPU 加载到该存储卡中。存储卡中包含的 SIMATIC 组态将覆盖为 SIPLUS 组态。

该过程将防止 TIA Portal 生成错误消息。

说明

该过程仅适用于在线加载到 CPU 中。如果存储卡使用外部读卡器进行编程，则仍将生成错

误消息。
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如果要加载 CPU 1511-1 PN SIPLUS (6AG1 511-1AK00...)，请按以下步骤操作。 
1. 在 SIPLUS CPU 中插入一个具有充足存储空间的空白存储卡。 
2. 组态一个同类型的 SIMATIC CPU。此处为 S7-1511-1 PN (6ES7 511-1AK00...)。在加载过程的

第一步中，无需组态 I/O 模块。

3. 将组态加载到 SIPLUS CPU 中。

4. 在 STEP 7 中，将 SIMATIC CPU 更换为 SIPLUS CPU (6AG1 511-1AK00...)，然后使用规划中的 
I/O 模块和分布式 I/O 设备完成组态设置。 

5. 将更改后的组态加载到 SIPLUS CPU 中。

2.4.9 WinLC RTX 上的 ET 200MP (IM 155-5 DP ST)

内容

在线帮助中未包含的信息和产品特征的重要信息。

在 WinLC RTX 上，ET 200MP (IM 155-5 DP ST) 当前不支持通过 PROFIBUS 操作。

相关组件：

• 作为 DP 主站，且带有控制器功能 WinLC RTX 的 PC 系统（所有型号：EC31-RTX (F)、
WinAC RTX (F) 软件 PLC），下文中简称为“WinLC RTX”。

• 作为 DP 从站的 ET 200MP (IM 155-5 DP ST)
如果在 ET 200MP 中组态有标准模块或 F 模块并将 WinLC RTX 用作一个 DP 主站，则这些模

块在 ET 200MP 中无法使用 DP 主站进行组态。完成组态加载和相关组件启动后，ET 200MP 
中的模块将通过 LED 指示灯绿色闪烁指示参数分配丢失。

同时，STEP 7 不显示模块在线操作已就绪状态（状态“OK”）。 
解决方法：

• 建议：使用接口模块 IM 155-5，通过 PROFINET IO 将 ET 200MP 连接到 WinLC RTX 中。

或者

• 如果 ET 200MP 中未插入 F 模块，则 WinLC RTX 中可使用 ET 200MP 的 GSD 文件组态标

准模块。
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2.4.10 网络组件

2.4.10.1 网络和通信模块

在线连接特殊诊断和固件加载程序

特殊诊断：建立在线连接

某些网络组件（S7-300/400 CP、PC CP、网关）在特殊诊断中提供扩展诊断数据。

要求：

PG/PC 接口物理连接到目标设备，例如通过以太网电缆。

步骤：

请按下列步骤启动特殊诊断：

1. 打开模块的在线和诊断视图。

2. 在“功能”(Functions) 文件夹中，选择组“特殊诊断”(Special diagnostics)。
3. 在“特殊诊断”(Special diagnostics) 区域中，单击“启动特殊诊断”(Start special diagnostics) 

按钮。

对于支持多个 CP 的 STEP 7 Professional V14 及更高版本，只可通过 CP 从工程师站建立一个

在线连接。此连接可通过 STEP 7 或特殊诊断建立。

如果按上述步骤未能启动特殊诊断，并输出错误消息，请按以下步骤进行操作：

1. 断开与站的现有在线连接。

2. 按如上所述再次打开模块的在线和诊断视图，并启动特殊诊断。

32 位应用程序；NCM S7 诊断、固件加载程序

如果已经从 32 位应用程序建立了到 PC CP 的连接并希望通过 PC CP 的同一接口建立另一个

在线连接，则必须首先终止 32 位应用程序的连接。

特殊诊断和固件加载程序：中文 GUI
用户以中文 GUI 打开特殊诊断或固件加载程序时，需要将操作系统中的非 Unicode 应用程

序语言设置为中文。
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S7-CM/CP

V3 以下版本的 CP 300/400 作为路由器时不会进行 S7 路由

在 S7‑1200 或 S7‑1500 站间进行 S7 路由时，如果其中连接了旧版本 S7‑300/400 CP 作为路

由器，则不会建立任何连接。以下几种通过 ISO 传输或 ISO-on-TCP 连接运行的通信将受影

响：

• S7 通信

• PG 通信

• HMI 通信

该特性适用于固件版本 < V3.0 的 S7‑300/400 CP，其 TSAP 长度限制为 2 字节。

相反，自 V3.0 起的 S7‑1200/1500 和 S7‑300/400 CP 则支持较长的 TSAP，还可进行 S7 路由.

CM 1542‑1:如果存在重复地址，则删除保持性存储的 IP 地址

CM 1542-1 的 IP 地址和设备名称会保持安装时的状态：

例如，在启动期间，如果 CM 在其它网络中检测到重复地址，则 CM 不会连接到网络。CM 会
切换至 RUN 模式，无法通过以太网接口对其进行访问。

为了能将 CM 连接到网络，可删除保持性存储的 IP 地址，操作如下：

1. 取出 CPU 的存储卡。

2. 在 CPU 处于 STOP 模式时，通过 Primary Setup Tool (PST) 使用 DCP 将 CM 的 IP 地址设置为未
组态的 0.0.0.0。
您已删除 CM 的保持性存储 IP 地址。CM 可连接到网络。

3. 再次将存储卡插入 CPU。

PC CP 和应用程序

适用于 VMware vSphere Hypervisor ESXi 的 PC CP
以下为已发布的可配合 STEP 7 Professional V14 的 VMware vSphere Hypervisor ESXi 使用的

通信处理器：

• CP 5711
• VMware E1000 网络适配器
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以下为尚未发布的可配合 VMware vSphere Hypervisor ESXi 使用的通信处理器：

• CP 5611 
• CP 5612
• CP 5621
• CP 5622
• CP 5512
诸如 CP 1623 和 CP 1628 等其它通信处理器将在 SIMATIC NET PC 软件安装后发布。相关信息，

请参见 SIMATIC NET PC 软件的自述文件。

下载到 PC 站
如果要将项目数据下载到装有 PC-CP 的 PC 站，应确保 CP 可以访问。

在“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框中，请勿启用用于搜索兼容节

点的复选框。

如果要下载到与之前在项目中所选 CP 不同的另一个 CP，则在已组态访问节点列表的“扩展

下载到设备”(Extended download to device) 对话框中手动修改 CP 的 IP 地址。

与 OPC 服务器的 PROFIBUS S7 连接

在 V12 及更高版本的 OPC 服务器与 V4 及更高版本的 S7‑1200 或者 S7‑1500 之间，无法组

态基于 PROFIBUS 的 S7 连接。

解决方法：使用版本低于 V12 的 OPC 服务器/PC 应用程序，或者使用版本低于 V4 的 S7‑1200 
或者 S7‑300 或 S7‑400 作为 S7 站。

OPC UA 通信的 PLC 变量的可见性

如果在 PC 站和 S7 站之间进行 S7 通信时，在禁用选项“可从 HMI/OPC UA 访问”(Reachability 
from HMI/OPC UA) 的情况下组态 PLC 变量，则此组态不会影响 PC 站 OPC UA 服务器中的可

见性。
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OPC 客户端对 PLC 变量的访问权限

如果要从 OPC 客户端在 PC 站 OPC UA 服务器中写入通过 S7 通信提供的 S7 站的 PLC 变量，

请确保在变量组态中进行以下设置：

• 激活 PLC 变量的“可从 HMI/OPC UA 写入”(Can be written from HMI/OPC UA) 选项。

• 在 PC 站 OPC UA 服务器应用程序的符号组态中激活访问权限“读/写”(Read/Write)。

Security 模块

移植带有以太网 CP 并且已激活安全功能的项目

在包含工业以太网 CP 和已激活安全功能的 STEP 7 V5.5 项目中，移植到 STEP 7 Professional 
期间将禁用安全设置。

必要时，在移植后请遵循这些步骤：

1. 激活安全功能。 
2. 组态所需的安全设置。

激活安全功能时移植 IP 访问保护列表

激活安全功能后，活动 IP 访问保护列表将转换为防火墙规则。这些规则可以在高级防火墙

模式中看到，可以在那里进行调整。高级防火墙模式会自动激活。

S7 CP 的安全在线诊断

只有通过 CP 直接建立在线连接时，才可以使用具有安全功能的 CP 的安全在线诊断功能。如

果使用 STEP 7 通过 CPU 建立到站的在线连接，则借助安全 CP 中“安全 > 状态”(Security > 
Status) 安全诊断页面上的“在线连接”(Connect online) 按钮，您可建立与 CP 的直接连接来

进行安全在线诊断。作为替代方案，您还可终止与 CPU 的在线连接并于在线诊断“在线访

问”(Online access) 条目下的“站地址”(Station address) 输入框中输入 CP 的 IP 地址。

IKE 模式

在阶段 1 中协商密钥时，应优先使用 IKE“主”模式。与“激进”模式相比，该模式通常提供

可靠的过程。使用“激进”设置的一个原因是，它适合在 VPN 组含有不同预共享密钥的情

况下使用。

IKE“激进”模式不应与证书一起使用。在 IKE“激进”模式下，只能使用预共享密钥。

在使用不同 IKE 模式的 VPN 组中不能使用安全模块。
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通过 VPN 隧道将组态数据下载至 S7-300/400
通过 CP x43-1 Advanced 的千兆位接口向 S7-300/S7-400 站下载组态数据时，所用的下载路

径存储在项目中。如果随后通过在 SCALANCE 模块与 CP x43-1 Advanced 之间建立的 VPN 隧
道下载项目，则下载操作会因下载路径发生变化而失败。

要通过 VPN 隧道进行下载，请按以下步骤操作：

1. 使用“转到在线”(Go online) 按钮，将工程师站连接到 CP x43‑1 Advanced 的千兆位接口。

2. 断开与 CP x43‑1 Advanced 的在线连接。

3. 通过 CP x43‑1 Advanced 的千兆位接口将项目下载至站。

与支持 VPN 的 1200/1500 CP 建立 VPN 隧道

只有 VPN 连接伙伴也是支持 VPN 的 1200/1500 CP 时，才可通过“预共享密钥”验证方法

为支持 VPN 的 1200/1500 CP 建立 VPN 隧道连接。对于所有其它的 VPN 连接伙伴，只能通过

“证书”验证方法为支持 VPN 的 1200/1500 CP 建立 VPN 隧道。

来自旧项目的安全组态

要在 STEP 7 V14 中使用旧版 STEP 7 的安全组态，需要拥有管理员权限的用户登录 STEP 7 
V13 SP1 中的该安全组态并保存该项目。在 STEP 7 V14 中打开项目之后，用户必须使用管

理员权限重新登录该安全组态。此后，即可在 STEP 7 V14 中使用该安全组态。

在两个 STEP 7 实例间复制安全模块

不支持在不同的 STEP 7 实例中复制安全模块。

CP 1543-1 V2.0 和 CP 1543SP-1 的设备证书

对于 CP 1543-1 V2.0 和 CP 1543SP-1，只有那些通过本地证书管理器分配给模块作为设备证

书的设备证书才会加载到模块中。该分配可在“证书管理器”(Certificate manager) 条目中通

过“设备证书”(Device certificates) 表格编辑器，在模块的本地安全设置中完成。全局证书

管理器的证书也可用于证书分配。

CP 1200/1500 无后备 VPN 配置文件

CP 1200/1500 不支持后备 VPN 配置文件。因此无法在 CP 1200/1500 上加载组态的后备 VPN 
配置文件。

STEP 7
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介质转换器

移植项目时，需重新组态介质转换器。

2.5 对 PLC 进行编程

2.5.1 关于 PLC 编程的一般说明

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

通过 TIA Portal Openness 导入块时，实例特定的属性

在某些情况下，导入规则可能意味着实例特定属性的丢失，如起始值。

系统报警中 CPU 名称的显示

在 V15.1 及以上版本中，该 CPU 的名称（或 H / R CPU 的名称，站名称）将显示在系统报警

中的“附加文本 1”(Additional text 1) 列。为此，需要对存在问题的设备硬件进行编译。如

果使用“编译 > 硬件（仅更改）”(Compile > Hardware (only changes)) 选项时 CPU 的名称

未显示，则可使用选项“编译 > 硬件（全部重新编译）”("Compile > Hardware (rebuild 
all))。 
请确保实际执行加载设备操作；仅显示消息“硬件 新”(hardware is up-to-date) 并不够！ 

修改等时同步模式中断 OB 的应用周期

修改一个等时同步模式中断 OB 的“应用周期 (ms)”(Application cycle (ms)) 参数时，系统将

在后台修改相应的硬件配置。为确保修改后的应用循环持续时间值在 CPU 的下一个加载过

程后仍然生效，需要在加载时手动包含硬件配置。为此，可选择菜单命令“加载到设备 > 硬
件和软件”(Load to device > Hardware and software)，也可选择命令“加载到设备 > 硬件配

置”(Load to device > Hardware configuration)。

STEP 7
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使用系统数据类型“TDiag_StatusExt”(S7-1200/1500)
与系统数据类型“TDiag_Status”相同，扩展系统数据类型“TDiag_StatusExt”也可用于获取有关

连接断开原因的更多详细信息。当读取结构性元素“LastConnErrTimeStamp”导致 CPU 切换为

“故障”系统状态且当前不得使用时，尤为适用。

与网络安全有关的信息

在 TIA Portal 和 CPU 之间或 HMI（使用“GET/PUT 通信”的 HMI 访问除外）和 CPU 之间进行

通信访问时，可使用所集成的安全功能。这些功能提供更强的操作保护和访问保护机制。为

使用标准化通信访问方式（如“GET/PUT”、“TSEND/TRCV”、“Modbus”、“FETCH/WRITE”）防止

对 CPU 进行未经授权的网络访问，还应采取其它适当的措施（例如，设备单元保护机制）。

PLCSIM 全局库“Long Functions”中的函数 (S7-1500)
编译过程将 S7-1500 CPU 系列的函数关联到 CPU 以避免这些函数被操作。CPU 中使用的全

局库“Long Functions”中的函数，在具有这种关联的情况下无法加载到仿真中。但可以将这

些元素替换为其在全局库中的原始版本。它们不会关联到 CPU。

将不一致的程序加载到 S7-1500 CPU 中 (S7-1500)
在 TIA Portal 中，如果不进行一致性检查，则无法将不一致的程序下载到 S7-1500 CPU 中。

在加载过程中，如果出现了不一致的情况，则将在后台检查程序中的所有块，然后重新编译。

但如果 CPU 中存在使用由更早版本 STEP 7 加载的程序，则这些程序中将会出现不一致情

况。 
在这种情况下，请注意以下信息：

如果从设备加载了不一致的程序，那么之后无法将程序原样加载回 S7-1500 CPU 中。这是

因为在加载过程中必须执行一致性检查，并更正不一致的数据。

“ENDIS_PW：限制和启用密码合法性”指令的存储器复位效果 (S7-1200/1500)
与指令“ENDIS_PW：限制和启用密码合法性”的描述不同，存储器复位（手动复位存储器）

不会取消该指令的限制条件设置。

使用 Team Engineering 时，标准程序与 F 程序间的数据交换

要确保标准程序与安全程序间的数据一致性，则需遵循以下规则： 
• 使用全局数据块进行数据交换，而非位存储器。

• 将安全程序与标准用户程序间的数据访问，限制为两个标准数据块。

STEP 7
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更多信息，请参见《编程指南》中的 5.13 部分“https://support.industry.siemens.com 
(https://support.industry.siemens.com/cs/document/81318674/programming-guideline-
and-programming-styleguide-for-s7-1200-and-s7-1500?dti=0&dl=en&lc=zh-CN)”

2.5.2 有关软件单元的注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

版本控制接口 (VCI)
不支持通过版本控制接口对软件单元进行版本控制。但可以通过 VCI 对软件单元的各个元素

进行版本控制。

工艺对象

由于工艺对象无法包含在软件单元中，因此不能为工艺对象定义命名空间。

下载软件单元

在以下情况下，无法将软件单元分别下载到设备中：

• 已在软件单元中创建一个新的组织块。

• 该组织块分配给已分配了另一个软件单元中的另一个组织块的事件。

在这种情况下，将整个 PLC 程序下载到设备中。

PLC 变量的命名空间

不能为 PLC 变量定义命名空间。 

库中的命名空间

库的命名空间存在以下限制：

• 统一名称和路径结构时将忽略命名空间。

• 通过 Openness 从库中导出类型时，命名空间不包含在导出中。 

STEP 7
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根据 IEC 61131-3 显示命名空间

位于命名空间中的程序元素使用 IEC 格式来表示：

• 程序元素的名称不加引号。

• 命名空间位于程序元素名称之前，二者用点号分隔。

TIA Portal 中的一些编辑器（例如，交叉引用列表）尚无法显示 V18 中的命名空间。

2.5.3 有关 CEM 的注意事项 (S7-1200, S7-1500)

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

教程

说明

CEM 视频教程

十分钟内自动组态：使用原因结果矩阵 (CEM) 实现高效工程组态 (https://youtu.be/
FaR9rVXUkJo)

F 程序中的 CEM
CEM 不能生成故障安全块。因此，F 程序中无法使用 CEM 块。

在监视过程中修改操作数

在监视过程中，无法在 CEM 编辑器中修改操作数。 
此时，可将待修改的操作数插入监控表中。除此之外，也可以打开该数据块进行操作数修改，

或者在 PLC 变量表中进行修改。

STEP 7
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搜索

CEM 编辑器不支持本地搜索和全局搜索。

隐式数据类型转换

CEM 指令的输入和输出处，不支持数据类型隐式转换。在此，只能互连该操作数的指定数

据类型。

块比较

CEM 块不支持详细比较。

打印

CEM 块无法打印，同时也不支持打印预览。

多语言项目文本

项目文本无法导出和导入进行翻译。

Openness
CEM 块无法通过 Openness 导出和导入。

多重实例功能

CEM 块不支持多重实例功能.

版本控制接口

不支持通过版本控制接口进行版本控制。

STEP 7
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2.5.4 测试用户程序

2.5.4.1 有关使用监控表进行测试的信息

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

在激活的控制作业期间加载数据块

在激活的控制作业期间加载经过更改的数据块会导致无法预料的操作状态。尽管数据块中的

地址分配可能已发生更化，但控制作业将继续控制之前指定的地址。因此，请在加载数据块

之前完成激活的控制作业。

“启用外设输出”功能

在 TIA Portal 中，“启用外设输出”功能不适用于 S7-1500 系列的 CPU。
在 TIA Portal 中，仅 S7-300、S7-400 或 S7-1200 CPU 才能执行该功能。

测试从旧版 STEP 7 移植到 TIA Portal 中的程序。

要监视并测试从 STEP 7 旧版本移植过来的程序，首先需要使用 新的 STEP 7 版本编译并下

载程序。

2.5.4.2 有关使用强制表进行测试的信息

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

用于直接 I/O 访问的强制变量 (S7-300)
如果在用户程序中对 S7-300 CPU 使用直接 I/O 访问，则不允许强制该 I/O 地址。

示例

如果在用户程序中对地址“IB0:P”进行了 I/O 访问，则不允许强制以下 I/O 地址区：I0.0:P、
IB0:P、IW0:P 和 ID0:P。

STEP 7
2.5 对 PLC 进行编程

自述文件

42 编程和操作手册, 11/2022



2.5.4.3 有关使用断点进行测试的信息

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

在 S7-1500 F-CPU 的标准用户程序中设置断点

如果到达断点并且程序的停止时间超过 大 F 扫描周期监视时间，CPU 将转入 STOP 模式。

无法继续执行程序。如果要在出现“HOLD”模式后切换回 RUN 模式，以便继续测试默认的用

户程序，则可以将 S7 PLCSIM 用于测试，或者在测试程序时排除 F 组件。

有关使用断点对 F-CPU 进行测试的更多信息，请参见手册《SIMATIC 安全性 - 组态与编程》。

2.5.5 升级块

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

升级专有知识保护块 (S7-1200/1500)
在升级到 新版本时，在 TIA Portal 旧版本中设置的专有技术块可加载到控制器中，无需输

入密码即可执行。

要在当前版本中打开这些块进行编辑，请执行以下操作步骤：

• 在 V13 SP1 或更高版本中设置的专有技术保护块： 
– 在当前版本中移除专有技术保护，编辑该块并复位专有技术保护。

• 在 V13 SP1 之前版本中设置的专有技术保护块： 
– 在 V13 SP1 中移除专有技术保护，然后将该块升级到当前版本。此时，可当前版本中

编辑该块并复位专有技术保护。

升级 GRAPH 块（S7-300、S7-400、S7-1500）
对版本低于 V15 的项目进行升级后，需检查所修复的 GRAPH 块是否包含在日志文件中，并

测试这些块在用户程序中是否可执行。

如果项目中包含有从版本 V15.x 升级到当前版本的 GRAPH 块，则对这些程序块进行监测前

需先进行编译。
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升级包含报警的块

如果要升级一个 TIA Portal V15.1 或更早版本创建的项目，则需重新编译所有包含有报警的

块并下载带 PLC 中，才能对这些块进行继续监视。在某些特定条件下，PLC 需转至 STOP 模式。

更新设备规范

进行项目升级时，某些特性状况下，所用 CPU 的内部设备规范也将随之更新。 
以下消息表示正在进行更新。“项目中 PLC 的设备组态已更新”(The device configuration of 
the PLCs in the project has been updated.)。
更新不会影响 CPU 中的程序运行。

参见

与旧版本中 PLC 程序的兼容性 (页 44)

2.5.6 与旧版本中 PLC 程序的兼容性

2.5.6.1 与 V18 之前版本的 PLC 程序的兼容性

兼容性

在 V18 中，通常可继续使用之前由 TIA Portal 旧版本创建的所有 PLC 程序。但由于在版本 V18 
中对编译器进行了改进并且更正了相关错误，在极少数情况下程序在升级后会有不同响应，

或者需要手动调整程序代码。在下文中，对此进行了详细介绍。

升级到 V18 后的在线/离线差异

如果已升级的项目中未对 PLC 程序进行任何更改，则通常不显示在线/离线差异。在项目树

中右侧中，显示以下符号：

如果程序没有任何更改，却显示存在在线/离线差异，则可能是校验和不一致错误。在项目

树中右侧中，显示以下符号：

STEP 7
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更多相关信息，请参见“比较编辑器”(Compare editor)： 
• 以下类别的在线/离线差异由于校验和不一致导致：虽然校验和不一致，但该程序仍兼容

可用，程序的执行不受升级影响。升级后，可建立在线连接并立即开始监视。

– “程序代码”校验和

– “事件”校验和 
– “已发布块的接口，无备注（软件单元）”校验和

• 而以下类别中的在线/离线差异则是真的不同，指示程序代码和含义不同，必需对程序进

行重新编译并重新加载。

– “目标数据”(Target data) 类别中的所有校验和

另请参见“AUTOHOTSPOT”

将使能输入 EN 的逻辑运算结果取反（FBD、S7-1200/S7-1500） 
在以下状况下，无法正确评估使能输入 EN 的取反操作：

• 在 FBD 网络中，多条指令直接连接到指令的取反 EN 输入。

• 指令中存在多个布尔型输入。

• 至少一个布尔型输入并非由操作数提供。 
该错误在 V18 已更正。如果对使能输入 EN 取反，应确保升级后的程序流正确无误。

SCL：带有无类型常数的算术运算指令 (S7-1200/S7-1500)
SCL 中，一个操作数为有类型的 LReal 表达式，另一个操作数为无类型的 2#、8# 或 16# 常
数的算术运算指令的特性已更改。无类型的常数通常会解释为无类型的整数。

参见

升级块 (页 43)

2.5.6.2 与 V17 之前版本的 PLC 程序的兼容性

兼容性

理论上，在 TIA Portal V17 中可继续使用由旧版本创建的所有 PLC 程序。但由于在版本 V17 
中对编译器进行了改进并且更正了相关错误，在极少数情况下程序在升级后会有不同响应，

或者需要手动调整程序代码。在下文中，对此进行了详细介绍。
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升级到 V17 后，数据块的兼容性

对 PLC 数据类型 (UDT) 的数据块进行升级后，即使在线程序与离线程序相同，也可能会显示

在线/离线不同。 
这些不同通常因校验和不一致导致。虽然校验和不一致，但这些块或 PLC 数据类型均兼容可

用。即，程序执行不受升级影响。升级后，可建立在线连接并立即开始监视。

更多相关信息，请参见“比较编辑器”(Compare editor)： 
• “块属性”(Block properties) 类别中的在线/离线不同，由校验和不一致导致。这些块或 PLC 

数据类型均兼容可用。

• 而“目标数据”(Target data) 类别中的在线/离线不同，则为真的不同。即，程序代码和含

义不同，程序需要重新编译并重新加载。 
另请参见“AUTOHOTSPOT”

下载并监测发生变更的数据块 (S7-1200/S7-1500)
下载数据块时，应遵循以下规则： 
如果离线项目中该块接口的时间戳晚于在线项目，则该块通常需要重新加载。这将导致变量

值也将重新初始化。这样，可能会导致工厂运行时产生不一致错误。 
在 V17 及以上版本中，系统不再比较时间戳，而是对在线块与离线块的结构进行比较。仅

当数据块的结构确实发生变更，才会在下载时进行重新初始化。另一大优势在于，即使在线

程序和离线程序中的显示不同，仍将继续监视程序状态。

注： 
更改 GRAPH、CEM 或 CFC 语言块中的程序代码时，可能会导致内部接口数据更改。即使块

接口处未显示结构性变更，这些更改也需要进行重新初始化。

示例：

以下情况下，下载数据块时无需中断重新初始化： 
• 使用 Openness 功能或版本控制接口，从外部源按照相同的结构多次生成数据块。 

注：如果使用上述功能生成一个块或一个 GRAPH 块且该块的存储器预留激活，则该块需

重新下载和重新初始化。

• 在接口中添加参数，之后再删除。
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说明

使用 V17 之前版本或 S7-300/400 CPU 所创建块的功能。

新功能仅适用于块接口已由 S7-1200/1500 CPU 更改并加载到 V17 版本中的块。之后，该在

线块的结构信息才有效，可用于后期在加载过程中进行比较。

打开数据块

打开数据块时，系统将测试块中是否包含与实际值不一致的快照。检测后将发送消息通知用

户，而 CPU 中正在运行的程序不受影响。

 

SCL：算术表达式或布尔运算中的派生数据类型

派生数据类型的使用规则现已规范。SCL 的算术表达式或布尔运算中不再支持这些数据类

型。 
示例：

版本 V17 中，不再支持以下表达式：

#myWord := #myHW_IO AND 100;

或者

#myInt := #myHW_IO + 5;

此时，可使用一个基本数据类型的临时变量：

#myTempUInt := #myHW_IO;

#myINt := #myTempUInt + 5;

此外，也可将该操作数显式转换为基本数据类型：

#myInt := UINT_TO_INT(#myHW_IO) + 5;

数据类型为 REMOTE 的实参 (S7-1200/S7-1500)
REMOTE 数据类型的参数传递规则现已统一。如果 REMOTE 数据类型的操作数位于一个实例

中，则该操作数不得作为实参进行传递。

示例：

在版本 V17 中，由于 REMOTE 数据类型的实参“myRemote”位于一个实例中，因此不再允许

进行数据传递。
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"Block_2"("Block_1_DB".myRemote);

此外，数据类型为 VARIANT 的形参不再允许与数据类型为 REMOTE 的实参进行互连。

示例：

在版本 V17 中，数据类型为 REMOTE 的实参“myRemote”不允许再传递给数据类型为 
VARIANT 的实参。

"Block_1_DB"(myVariant:=myRemote);

FBD：数据类型 VARIANT 的 CMP ==（等于）和 CMP<>（不等于）指令 (S7-1200/S7-1500) 
在 FBD 中，选择数据类型“VARIANT”时，不再支持通过“取反 RLO”函数对“CMP==”和“CMP<>”
指令的输出进行取反。如果数据类型为“VARIANT”且使用以上两个指令中的一个指令，则在

编译时将生成错误消息。此时，可使用函数“软件（全部重新编译）”(Software (rebuild 
all))，确定程序中这些指令的使用位置。 
要修复错误，可使用指令“CMP<>”替代“CMP==”，反之亦然。删除输出反向。

ARRAY 访问错误 (S7-1200/S7-1500)
如果在循环中执行访问操作，极少数情况下，系统不会检查 ARRAY 访问错误。该错误现已

修复。如果发生 ARRAY 访问错误，则 CPU 将转入 STOP 模式或执行既定的错误处理操作。

导入源文件 (S7-1200/S7-1500)
块、指令或 PLC 数据类型中可能包含写保护参数，这些参数的起始值不能初始化。例如，IEC 
定时器的某些参数不能初始化，否则功能会受影响。因此在 V17 及以上版本中，如果导入

的外部源文件中包含有写保护参数初始化，则无法导入。

如果导入 SCL 文件时达到错误的 大数量（600 条），则导入过程中止。源文件无法导入。

序列化 (S7-1500) 
在版本 V17 中，仍可关联参数“DEST_ARRAY”与访问路径中含 ARRAY 和可变下标的操作数。 
示例：  
DEST_ARRAY => "myDB".buffersArray[#fieldNo].receiveBuffer
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Serialize 和 Deserialize (S7-1200/S7-1500)
在 Serialize 和 Deserialize 指令 V2.1 及以上版本的优化版本中，由于过程数据的复杂性，所

需的工作存储器大小高于之前的版本。

使用 Serialize/Deserialize V2.2 时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）的元素不再

允许与序列化 (SRC_VARIABLE/DEST_ARRAY) 或取消序列化 (SRC_ARRAY/DEST_VARIABLE) 的
输入/或输出参数进行互连。

SCL：隐式数据类型转换 
调用 SCL 块时，in/out 参数 (InOut) 的数据类型不会隐式转换为目标数据类型。该错误现已

修复。如果程序中使用 SCL 块并传送 in-out 参数，则升级后需检查程序是否正常运行。

将 ARRAY 传递给 VARIANT 数据类型

在极少数情况下，如果 ARRAY 包含在结构中且该 ARRAY 的访问路径包含一个取消引用，则

将该 ARRAY 传送到 VARIANT 时返回的长度可能不正确。该错误已在版本 V15.0.1 中更正。

示例

#ArrayLength := "myFC"(myVARIANT := #ref_to_mySTRUCT^.myARRAY);
//“myFC”将计算“myVariant”输入处传递过来的数组长度。

参见

升级块 (页 43)

2.5.6.3 与 V16 之前版本的 PLC 程序的兼容性

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

兼容性

理论上，在 TIA Portal V16 中可继续使用由旧版本创建的所有 PLC 程序。但由于在版本 V16 
中对编译器进行了改进并且更正了相关错误，在极少数情况下程序在升级后会有不同响应，

或者需要手动调整程序代码。在下文中，对此进行了详细介绍。
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项目升级到 V16 后的兼容性

项目升级到 V16 之后，即使在线程序与离线程序相同，系统也可能指示出在线/离线存在不

同之处。在版本 V16 中，这些不同是由于对校验和计算进行优化而导致的。但在大多数情

况下，这些块均具有兼容性。

仅在极少数情况下，对项目进行在线监视和测试时，可能会由于校验和计算发生变更，需要

重新编译并下载该项目。

有关项目特性升级的更多信息，请参见日志文件。如果日志文件中报告有校验和不一致错误，

则意味着由于校验和计算发生变更而导致在线/离线不同。

更多信息，请参见部分“项目升级后的在线连接”。 

升级 GRAPH 块（S7-300、S7-400、S7-1500）
将低于 V15 版本的项目升级为 V16 后，系统将检查所修复的 GRAPH 块是否包含在日志文件

中，并测试这些块在用户程序中是否可执行。

如果项目中包含有 GRAPH 块且这些块从 V15.x 升级到 V16，则在对这些程序块进行监测前

需要先进行编译。

软件单元

在 V16 及以上版本中，软件单元名称需遵循以下规则：

• 允许使用的字符为所有字母数字字符和下划线。

• 多支持 125 个字符。

• 软件单元的名称在整个 CPU 范围内必需唯一，且 CPU 中不得包含同名的块。

如果程序的软件单元名称不符合以上规则，则升级后将显示一条语法错误消息。此时，可更

改该软件单元的属性并重新编译程序。

对实例进行语法检查（LAD、FBD、STL、GRAPH）

通过调用函数块确定指定的背景数据块是否与被调用 FB 的类型相同时，系统将执行更全面

的检查。除了块编号和块结构，系统还将检查块名称。

如果存在不一致，则在升级后将输出一条语法错误。此时，系统将检查块属性中“常

规”(General) 部分中该背景数据块的类型。如果该类型与被调用 FB 不匹配，则需更改块调

用并指定一个相匹配的实例。
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指令“UPPER_BOUND”和“LOWER BOUND”（LAD，S7-1200/S7-1500）
指令“UPPER_BOUND”和“LOWER BOUND”指令的使能输入“EN”现可正确判断。如果输入“EN”的
信号状态为“0”，则指令不执行且使能输出“ENO”的信号状态为“0”。使用其中一个指令时，系

统将检查用户的程序顺序在升级后是否保持不变。

指令“S_CONV”(LAD)
在 TIA Portal 的之前版本中，从 (W)Char 转换为 (W)String 的过程中，如果“S_CONV”指令使

能输出“ENO”处未互连任何参数，则系统不对该这指令的启用输入“EN”进行判断。该错误现

已修复。使用“S_CONV”指令时，系统将检查用户的程序顺序在升级后是否保持不变。

导入外部源文件 (SCL) 时初始化 STRUCT 数据类型

STRUCT 的初始化规则现已统一。初始化列表现已基于相同规则进行评估，而与使用表格形

式或文本块接口无关。

如果初始化列表中使用的语法不同，其中某些元素通过指定元素名称初始化时，其它元素仅

通过指定具体值，则导入 TIA Portal V16 后将执行程序检查。

以下示例显示了版本 V16 中，表单与文本块接口中结构化元素的评估过程：

myStruct :Struct

   member_1 :Int;

   member_2 :Int;

   member_3 :Int;

   member_4 :Int;

   member_5 :Int;

End_Struct:=(1,mem_3:=33,2,3);

//结构化元素将按照以下方式进行初始化：

//mem_1 := 1;

//mem_3 := 33;

//mem_4 := 2; 

//mem_5 := 3;
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AT 声明

在极少数情况下，接口中 AT 声明之后的块参数值可能错误。该错误现已修复。

数据类型为 BOOL、BYTE、SINT、USINT 或 CHAR 的块参数与数据类型为 STRUCT 和 UDT 的
变量不再重叠。只有数组的大小未超出发生重叠的类型大小时，ARRAY 类型的变量才能进行

重叠。

如果使用 AT 声明，则系统将在升级后对程序进行检查。

“MOVE”指令

使用“MOVE”指令时，只能将某个数据块的所有变量复制到结构相同（即，数量、数据类型

以及所声明变量的声明顺序均相同）的其它数据块中（"DA a" := "DB b"）此外，这两个数据

块的存储格式也需相同（优化或非优化）。

如果这两个块均采用优化存储方式，则块的所有变量均有保持性或非保持性。

“MOVE”指令 (AWL)
在 TIA Portal V16 及以上版本中，AWL 无法基于块接口 InOut 或 Out 部分的 VARIANT 数据

类型变量，生成 MOVE 指令的 OUT 输出。 

指令“SCATTER_BLK”和“GATHER_BLK”(SCL)
在版本 V16 及以上版本中，所支持的数据类型受到以下条件限制：使用结构型参数（如，

STRUCT 或 PLC 数据类型）时，这些参数中只能包含数据类型为 BOOL 的变量。

无类型的常量 (SCL)
无类型常量的语义检查现已调整，可用于其它编程语言：如果无类型常量与所分配的操作数

不兼容，则在激活 IEC 检查时通常会报告一个兼容性错误。

通过变量索引和 I/O 访问对 ARRAY 进行寻址 (S7-1200)
在 S7-1200 系列的 CPU 中，无法再通过变量索引结合 I/O 访问标识符“:P”对 ARRAY 进行寻址。

无效的 ARRAY 寻址示例：

#array[0, #myIndexTag, 2]:P
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允许的 ARRAY 寻址（通过 I/O 访问）示例：

#array[0, #myConstant, 2]:P

#array[0, 1, 2]:P 

允许的 ARRAY 寻址（通过变量索引）示例：

#array[0, #myIndexTag, 2]

结构中使用 ARRAY 时的块大小

如果所用的结构 (STRUCT) 中包含多个 ARRAY 元素，则可能发生以下错误： 
如果多个 ARRAY 访问超出有效范围，则 CPU 将不切换为 STOP 模式，而是访问某个 ARRAY 元
素。

该错误在 V16 已更正：发生该错误时，CPU 将切换为 STOP 模式。如果设有故障排除机制，

则执行该本地/全局的故障排除。

该修正措施将导致相应的块大小变大。

无类型常量的分配 (SCL)
启用 IEC 检查时、或无类型常量位于 LReal 值范围但位于 Real 值范围外时，如果为“Real”类
型的变量分配无类型常量，则会生成一条错误消息。

参见

升级块 (页 43)

2.5.6.4 与 V15.1 之前版本 PLC 程序的兼容性

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

兼容性

理论上，TIA Portal V15.1 中可继续使用之前旧版本创建的所有 PLC 程序。但由于版本 V15.1 
中对编译器进行了改进并更正了相关错误，在极少数情况下程序在升级后的结果不同，可能

需要手动调整程序代码。在下文中，对此进行了详细介绍。
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SCL 中函数调用的处理顺序 (S7-1200/S7-1500)
在 TIA Portal 旧版本中，赋值运算的处理序列中包含有表达式或函数调用，往往很不直观。

而且处理过程并不总是按照从右到左的顺序；在某些条件下，可能会先评估左侧的表达式部

分。

该错误已在版本 V15.1 中得以更正，系统将始终先计算赋值运算的右侧，之后再确定左侧。

示例：

#myArr["FC_1"()]:= #x + #y;

在旧版本中，首先运行“FC1”，确定一个 ARRAY 元素。之后，再计算 #x + #y。
在 V15.1 及以上版本中，将按照从右到左的顺序正确处理程序：首先计算 #x + #y，然后运行

“FC1”。 
这一更正措施可能导致用户程序升级后的操作特性发生变化。例如，“FC1”中设置变量 #x 或 
#y 时。因此，在升级后请检查用户程序。

比较器 (SCL S7-1200 >= 4.2 和 S7-1500 >= 2.0)
如果在 SCL 中通过比较指令对两个背景数据块进行比较，则系统将仅比较块的数量而非块的

结构。在 V15.1 及以上版本中，编译过程中将显示一条错误消息，指示该指令可能会返回错

误结果（由于块的数量不同，因此通常返回 FALSE）。

示例：

即使两个块的结构相同，以下比较指令也将返回结果 FALSE。
IF "MyDBofFB" = "MyDBofSameFB" THEN …

导入 IEC 定时器 (S7-1200/S7-1500)
IEC 定时器中包含有只读参数，如 ET（当前时间值）。在旧版本 TIA Portal 中，导入外部源

文件时，某些情况下系统将覆盖这些只读参数的起始值。该错误在 V15.1 中已更正：现在导

入源文件时，系统将忽略只读参数的起始值，而使用该数据类型的默认值。因此，导入后请

检查用户程序。

升级过程中替换无效的 Unicode 字符

在升级为 V15.1 时，系统将更正用户程序中无效的 Unicode 字符。例如，使用 IEC 中定义的

转义序列替换字符串常量中的无效字符。该操作可能会更改程序的校验和，并指示在线和离

线程序不同。此时，需编译用户程序并重新加载。
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指令“SCATTER”/“SCATTER_BLK”和“GATHER”/“GATHER_BLK”(SIMATIC S7-1200/1500)
使用指令“SCATTER”/“SCATTER_BLK”，可将位序列解析为单个位。而使用指令“GATHER”/
“GATHER_BLK”，则可将各个位组合成一个位串。

由于在 I/O 区域或工艺对象的数据块中无法确保数据的一致性，因此该指令不使用此区域内

的值。 
在 V15.1 及以上版本中，该规则将进行更为精准的语法检查。如果在用户程序中上述指令的

输入参数无效，则在编译过程中报告一条错误消息。

为了避免该错误的发生，可将变量先复制到一个临时存储区，之后再将其从该存储区传送到

指令“SCATTER”或“GATHER”中。

指令“BLKMOV”/“UBLKMOV”和“FILL”/“UFILL”
使用指令“BLKMOV”/“UBLKMOV”和“FILL”/“UFILL”，可将某个存储区（源范围）中的内容复制

到另一个存储区（目标范围）内。如果这些指令访问一个不存在的存储区，则将输出一条编

程错误。在之前的版本中，极少数情况下“RET_VAL”参数处会生成一个错误代码，而非编程

错误。该错误已在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及以上版本中修正。

“RUNTIME”指令 (SCL/STL S7-1200/S7-1500) 
“RUNTIME”指令中参数“Mem”的数据类型为“LREAL”，仅该数据类型的变量才能使用。而且，

不支持隐式转换。在 V15.1 版本中，该规则将进行更为精准的语法检查。如果用户程序中

“RUNTIME”指令的“Mem”参数的数据类型无效，则在编译时将报告一条错误消息。

2.5.6.5 与 V15 之前版本中 PLC 程序的兼容性

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

兼容性

理论上，在 TIA Portal V15 中可继续使用之前旧版本创建的所有 PLC 程序。但由于在版本 V15 
中对编译器进行了改进并且更正了相关错误，在极少数情况下程序在升级后会有不同反应，

或者需要手动调整程序代码。在下文中，对此进行了详细介绍。
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S7-GRAPH：隐式转换“硬件数据类型 <> INT”
在 TIA Portal V15 及以上版本中，不再支持通过程序对硬件数据类型进行隐式转换（如，INT 
-> DB_ANY 或 DB_ANY -> INT）。在 LAD、FBD、STL 和 SCL 中，同样如此。 
此时，可使用 UINT 数据类型或进行显示转换。

ProDiag 中的子类别 (S7-1500)
在 TIA Portal V14 SP1 Update 2 及以上版本中，无需手动添加 ProDiag 的各个子类别，只需在

“激活”(Activation) 列进行激活或取消激活即可。

因此，对至少一个监视中已使用现有子类别且版本低于 V14 SP1 Update 2 的项目进行升级后，

必须首先选择“修复”(Repair) 按钮，才能创建新的子类别。

指令“(U)MOVE_BLK”和“(U)FILL_BLK”(S7-1500)
在 TIA Portal V15 及以下版本中，直接访问 I/O 时，指令“(U)MOVE_BLK”和“(U)FILL_BLK”将仅

访问过程映像。 
该错误现已更正，新版本中因 BLK 指令不支持 I/O 直接访问时将产生一个运行时错误。

SCL 中的程序循环 (S7-1200/S7-1500)
在 S7-1200/S7-1500 中，SCL 程序循环中的程序循环无法更改。 
因此，以下程序示例将无效：
FOR #i := 1 TO 10 DO
#i := #i + 1;
END_FOR;
在 TIA Portal V15 及以上版本中，在编译过程中将执行更为精准的语法检查并输出一条兼容

性错误消息。

SCL 中各函数的返回值

新版本中，对返回值为结构化数据类型的函数特性进行了相应调整。结构化数据类型如 PLC 
数据类型或 STRING 型。

到目前为止，无论 ENO 输出是否使用该函数，系统都将为该函数值创建一个临时操作副本，

虽然同一个不带 ENO 调用并不会创建操作副本。退出该函数时，系统会将这些临时复本分

配给相关联的变量。 
该特性现更改为：

STEP 7
2.5 对 PLC 进行编程

自述文件

56 编程和操作手册, 11/2022



无论返回值通过副本传递或通过引用传递，新版本中输出参数 ENO 的应用将不受其影响。返

回值为结构化数据类型时，通常以引用方式进行传递。有关传递规则的详细说明，请参见“以

副本或指针形式传递参数”部分。

SCL 中的 LDT_TO_DATE (S7-1500)
更正了 LDT_TO_DATE 对运行系统中转换错误的响应。

在 SCL 中，比较 ARRAY 元素与数据类型为“VARIANT”的变量 (S7-1200/1500)
在旧版本中，某些情况下，ARRAY 的可变下标元素与 VARIANT 的比较可能出错。在比较过

程中，系统将使用整个 ARRAY 而非 ARRAY 元素。

该错误在 V15 已更正：指定下标的 ARRAY 元素现可进行比较操作。如果在用户程序中使用

此类比较，则需在升级后检查相应的块。

示例：

IF (#my_Array[#1] = #my_variant) THEN…

在旧版本中，“my_variant”与“my_Array”进行比较。在 V15 及以上版本中，该比较操作可正

确执行，“my_variant”将与“my_Array”的 1 号元素进行比较。

“GetSymbolPath”指令 (S7-1200/S7-1500)
如果使用一个 FB 将静态变量与某个调用的形参进行互连，且该参数的某个嵌套块使用

“GetSymbolPath”指令 V1.0 或 V1.1，则编译该块后，静态变量名称前将附加显示该 DB 的名

称，但不含作为分隔符的句点也不含替代符 #。在“GetSymbolPath”版本 V1.2 中，可路径显

示正确，包含作为分隔符的句点但不含 #。 
如果在用户程序中使用指令“GetSymbolPath”，则在升级为 V15 及以上版本后应后应使用指令

“GetSymbolPath”V1.2。

“GetInstancePath”指令 (S7-1200/S7-1500)
如果使用一个 FB 将静态变量与某个调用的形参进行互连，且嵌套块使用“GetInstancePath”指
令，则编译该块后，静态变量名称前将附加显示该 DB 的名称。

使用 DTL/LDT/DT 进行加减

使用数据类型 DTL/LDT/DT 进行加减时，不再支持无类型的常量。系统将指示发生语法错误。

例如，无法执行以下算术运算：
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#myDTL + 1

#myLDT + 1

#myDate_And_Time +1

此时，可使用数据类型为“Time”或“LTime”的常量

#myDTL + TIME#1d

#myLDT + TIME#1ms

#myDate_And_Time + LTIME#1ns

运行系统信息 (S7-1200/S7-1500)
在所有编程语言中，扩展指令“GetInstanceName”、“GetInstancePath”、
“GetSymbolName”、“GetSymbolPath”和“GetBlockName”的执行方式现均相同：如果待输出

的字符串因大小限制的原因与输出参数不匹配，则系统将截断该名称并在字符串结尾处显示

“...”字符。

多重实例的 ARRAY
在旧版本中，使用变量对多重实例的索引进行寻址时，该多重实例将在另一个多重实例中进

行实例化，成为多重实例 ARRAY 中的元素，从而导致对多重实例 ARRAY 的寻址错误。

示例：

#MyMultiArray[#index].MyMultiMember := 10;

该错误在 V15 已更正： 
如果在用户程序中使用了此类访问，则需在升级后检查受影响的块，可能需要进行重新编译。

“VARIANT”数据类型的块参数 (S7-1200/1500)
与 LAD、FBD、STL 和 GRAPH 中相同，在 SCL 中也不再支持将作为实参的背景数据块分配给

数据类型为“VARIANT”的形参。

但由 PLC 数据类型或系统数据类型生成的背景数据块除外。在所有编程语言中，可将这些背

景数据块分配给数据类型为“VARIANT”的块参数。

不再支持将写保护的变量作为实参，分配给一个数据类型为“VARIANT”的块参数。

如果可以，应删除变量的写保护。如果无法删除，则需更改用户程序，防止对写保护的变量

进行访问。如果只需进行读取访问，则可将调用块中写保护变量中的内容复制到其它非写保

护的变量中。之后，即可将该变量作为实参进行传递。
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导入外部源 
导入使用结构作为多重实例或单实例的外部源时，整个程序将切换为源中之前使用的指令版

本。在 TIA Portal 版本 V15 及以上版本中，该错误已修正。项目中已包含的指令将不再更改，

而是保留用户所组态的指令版本。

如果导入后项目包含指令的其它版本，则将报告发生语法错误。此时，需重新编译整个项目。

为此，可在项目树中选择“程序块”(Program blocks) 文件夹，并在快捷菜单中选择命令“编

译 > 软件（仅更改）”(Compile > Software (only changes))。

ARRAY of BOOL/BYTE/CHAR 的大小 (S7-1500)
在旧版本中，BOOL、BYTE 或 CHAR 数据类型的 ARRAY 大小不同，具体大小取决于是否用于

结构中。在 V15 及以上版本中，对 ARRAY 的大小进行了标准化。如果在程序中进行绝对访问

（如，使用 ANY 指针指向类型为 BOOL、BYTE 或 CHAR 的 ARRAY），则需在升级后对程序进

行检查。

2.5.6.6 与 V14 SP1 之前版本中 PLC 程序的兼容性

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

兼容性

在 V14 SP1 中，通常可继续使用之前由 TIA Portal 旧版本创建的所有 PLC 程序。但由于在版

本 V14 SP1 中对编译器进行了改进并且更正了相关错误，在极少数情况下程序在升级后会有

不同反应，或者需要手动调整程序代码。在下文中，对此进行了详细介绍。

此外，还可以选择以兼容性模式编辑项目。有关兼容性的更多信息，请参见“项目的兼容

性”。

程序消息中相关值的总大小

在 S7-1500 CPU 中执行“Program_Alarm”指令时，报警过程 多支持 512 个字节的相关值。 
在 TIA Portal 版本 V14 及以下版本中，编译过程中仅显示一条有关该数值的警告消息。在 
TIA Portal V14 SP1 及以上版本中，该检查更为严格。如果超出该数值，则在编译过程中将

输出一条错误消息，用于排除运行过程中的相关错误。此时，该检查过程不再参考

“Program_Alarm”指令调用时 SD 参数的实际大小，而是参考 SD 参数可能的 大大小。即，

用户需事先确定待传输字符串变量应声明的长度大小。这是因为，这些字符串变量将占用大

量的字节空间。 
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将项目从版本 V14 及以下版本移植到 V14 SP1 Update 1 时，必需考虑这种情况。 

SCL 中的程序循环 (S7-1200/S7-1500)
在 S7-1200/S7-1500 中，SCL 程序循环中的程序循环无法更改。 
因此，以下程序示例将无效：
FOR #i := 1 TO 10 DO
#i := #i + 1;
END_FOR;
在 TIA Portal V14.0.1 及以上版本中，在编译过程中将执行更为精准的语法检查并输出一条

兼容性错误消息。

SCL 中的 CASE 语句

在 CASE 语句中，不再支持与“GOTO”指令无关的标签。系统将指示发生语法错误。

多重实例的 ARRAY
如果将多重实例中的单个变量声明保持性设置“在 IDB 中设置”(Set in the IDB)，则在某些情

况下可能会发生 V14 中无法对多重实例的 ARRAY 进行正确寻址。该错误在 V14 SP1 已修

复。 
如果在用户程序中使用了此类变量，则需在升级后重新编译受影响的块。

背景数据块中参数类型为“Block_DB”的条目 
在 LAD 和 FBD 中，不能使用数据类型为“BLOCK_DB”的输入，输入指令的背景数据块。所有 
CPU 系列和所有块类型都具有这一特性。

在 TIA Portal V14 SP1 及以上版本中，将输出一条语法错误。 
如果在用户程序中使用数据类型“Block_DB”传递背景数据块，则需更改用户程序。而需使用

一个参数实例在运行过程中对该实例进行传输。

以块参数形式进行 I/O 访问（S7-1500 固件版本 V2.1 及以上版本）

如果发生 I/O 访问错误，以输入参数形式互连到块的直接 I/O 访问将无法再访问正在运行的

块。此时，系统将使用块中该信号的替换值。

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.1 及以上版本和所有 S7-1200 CPU 中，系统特性保持不变：

发生 I/O 访问错误时，该块无法调用。块调用结束后，将继续程序执行。如果存在 OB 122 或
启用了本地错误处理，则执行这些操作。 
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2.5.6.7 与 V14 之前版本中 PLC 程序的兼容性

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

兼容性

理论上，在 TIA Portal V14 中可继续使用之前旧版本创建的所有 PLC 程序。但由于在版本 V14 
中对编译器进行了改进并且更正了相关错误，在极少数情况下程序在升级后会有不同反应，

或者需要手动调整程序代码。在下文中，对此进行了详细介绍。

STL：“SRW”、“SLW”和“SSI”指令（S7-300、S7-400、S7-1500）
从 TIA Portal V13 SP1 升级到 TIA Portal V14 之后，这些指令支持的偏移量值范围发生变更。

在版本 V13 SP1 中，S7-1200/1500 系列 CPU 中可指定的偏移量值范围为 0 到 31； 
S7-300/400 系列 CPU 可指定的偏移量值范围为 0 到 15。
在版本 V14 及以上版本中，所有 CPU 系列 (S7-300/400/1200/1500) 的值范围统一为 0 到 
15。

BCD 格式的表示

从 TIA Portal V13 SP1 到 TIA Portal V14，BCD 格式中的符号表示有所不同。

在版本 V13 SP1 中，显示 BCD 值时不带符号。

在版本 V14 及以上版本中，显示 BCD 值时带有符号。这将导致 BCD 格式值的表示发生变化。

整数（十进制系统） 十六进制数 V13 SP1 中的表示 V14 中的表示

0 16#0000 BCD#0 BCD#0
-26215 16#9999 BCD#9999 BCD#-999
1365 16#0555 BCD#555 BCD#555
21845 16#5555 BCD#5555 BCD#555
4096 16#1000 BCD#1000 BCD#0
-28672 16#9000 BCD#9000 BCD#0

指令“SET_BF：置位位域”和“RESET_BF：复位位数组”（S7-1200、S7-1500）
从 TIA Portal V13 SP1 到 TIA Portal V14，该指令对不同结构的响应有所不同。
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在版本 V13 SP1 中，可置位或复位的位数通常由输出指定。如果已指定了一个 STRUCT 或 
ARRAY PLC 数据类型的结构，这一规则同样适用。如果要置位或复位 10 个位而结构中仅包含 
5 个位，则会对该地址序列中的以下 5 位进行置位或复位。

在 PLC 数据类型的结构（版本为 V14 及以上版本的 STRUCT 或 ARRAY）时，结构中所包含

的位数即为可复位的 大位数。例如，如果指定值“20”且结构中包含 10 位，则仅置位这 10 
个位。如果指定值“5”而结构中包含 10 位，则仅置位 5 个位。

指令“SCALE：缩放”和“UNSCALE：取消缩放”(S7-1500)
TIA Portal V13 SP1 中，该指令对限制条件（LO_LIM> HI_LIM）的响应与 TIA Portal V14 中的

不同。

在版本 V13 SP1 中，下限大于上限时，将显示一条错误消息。

在 V14 及更高版本中，允许下限值大于上限值，输入值的结果将进行反向操作。

在 S7-300/400 系列 CPU 中，该指令通常可对输入值结果进行反向缩放。

固件版本 V1.8.1 及以上版本中，PLC 数据类型 (UDT) 中未使用的位

标准存储区中 PLC 数据类型未使用的各个位由系统占用或覆盖。例如，包含 4 位的 PLC 数
据类型。

固件版本低于 V1.8.1 时，任何时候都不能使用 PLC 数据类型的未使用位。

固件版本为 V1.8.1 及更高版本时，即使只使用 4 位，所有位都将被占用或覆盖。

说明

地址分配

请勿为不同的符号地址重复分配相同的绝对地址。

SCL (S7-1200) 固件版本 V4.2 及以上版本中，数据类型显式转换

如果固件版本低于 V4.2，在 SCL 中对数据类型 SINT/INT/DINT/REAL_TO_STRING/WSTRING 进
行显示转换时，字符串将采用右对齐方式传送并在填充时使用前导空格。

示例：REAL_TO_WSTRING(12) = ' 1.200000E+1'
对于 TIA Portal V13 及以上版本，在 SCL 中对数据类型 SINT/INT/DINT/REAL_TO_STRING/
WSTRING 进行显式转换时，字符串将显示前导符号并采用左对齐方式传送。

示例：REAL_TO_WSTRING(12) = '+1.200000E+1'
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SCL：数据类型为 (W)STRING 的块参数的 EN/ENO 机制 (S7-1200/1500)
在 TIA Portal V14 及更高版本中，运行过程中传送数据类型为 (W)STRING 的块参数时，将检

查参数是否截断。当形参和实参的长度与声明的长度不符时，可能会发生参数截断。在运行

过程中，如果目标参数的声明长度小于接收的 (W)STRING 参数长度，则截断 (W)STRING 参
数并将使能输出 ENO 设置为“FALSE”。 
如果在用户程序中评估使能输出 ENO，则程序的语义可能会发生更改。

在优化块和标准块之间转发 STRING 参数 (S7-1200/1500)
在 TIA Portal V14 以下版本中，在优化块和非优化块之间传送 STRING 参数时不会传送该参

数的长度信息。即，在 STRING 参数的后续处理中，无法通过 ENO 机制判断访问错误。即使

发生访问错误，使能输出 ENO 的值也将为 TRUE。
在 TIA Portal V14 及更高版本中，将传送 STRING 长度信息。因此，可通过 ENO 机制监视访

问错误。如果在用户程序中评估使能输出 ENO，则程序的语义可能会发生更改。

数据类型为“STRING”或“WSTRING”的常量的长度声明

局部常量和全局 (W)STRING 常量不支持长度声明。如果用户程序中包含有长度声明（如，

“MyStringConst [7]”），则在升级时将自动移除。但这种更改不会对程序的语义造成影响。

HW_ANY 的基本数据类型从 WORD 变更为 UINT
硬件数据类型“HW_ANY”用于标识所有硬件组件，如模块。在 V14 版本中，“HW_ANY”的基

本数据类型从 WORD 变更为 UINT。升级为 V14 后，为数据类型为“HW_ANY”的参数指定一

个确定的 WORD 常量（如 W#16#1）或指定 WORD 数据类型的变量时，可能会发生编译错

误。 
此时，需更改常量的符号（如，更改为 16#1）或将变量的数据类型更改为 UINT。

块注释的长度

在 TIA Portal V14 及更高版本中，块注释的长度不得超过 32767 个 Unicode 字符。

指令“SR：置位复位触发器”和“RS：复位置位触发器”的语法检查

在“S”输入处，输入、输出、位存储器以及静态或局部数据可用作操作数。但不允许使用常

量。该版本的语法检查并不会拒绝常量“0”和“1”。在 TIA Portal V14 及以上版本中，对语法

检查进行了改进。“S”输入处不再支持“0”和“1”。之前对此进行编译不会报错，但新版本中将

接收到一条错误消息。此时，可更改用户程序并使用一个有效的操作数。
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ANY 指针：访问优化数据

对于 S7-1500 系列 CPU，ANY 指针只能指向“标准”访问模式的存储区。ANY 指针不允许

访问优化数据。

在 TIA Portal V14 及更高版本中，ANY 指针的语法检查更为严格。新版本将拒绝访问优化数

据。之前对此进行编译不会报错，但新版本中将接收到一条错误消息。 

“(L)REAL”数据类型

在 64 位的 Windows 版本中，LREAL 数据类型的评估有时会与之前的 32 位 Windows 版本

不同。对 (L) Real 常量值进行取整时， 低有效位可能有所不同。 
尾数中的 后一位数字可能不同，大多数情况下仅对精度造成轻微影响。 
如果对尾数中的 后一位数字进行评估，则转换后 STEP 7 程序的语义可能会发生变更。

IEC 定时器中的“ST”参数

IEC 定时器中的“ST”参数仅为内部使用，禁止写入。因此，在 TIA Portal V14 及以上版本中该

参数不再显示。如果在用户程序中对“ST”参数进行写访问，则升级后进行编译时将显示一条

错误消息。

如果与项目间工程组态进行数据交换并使用 HMI 访问“ST”参数，则首先应导出该项目，然后

再将其重新导入到代理 CPU 中。只有这样，“ST”参数才不会在 HMI 组态中显示。

消息的相关值 (S7-1500)
在使用旧版本 TIA Portal 创建的项目中，可以包含不同项目语言不同结构的嵌入式相关值。

不同语言中，相关值的顺序可能不同，也可能会丢失。对此种类型进行项目时，需统一相关

值的顺序。具体取决于原项目中参考语言的设置。此时，建议检查所翻译的文本信息并进行

相应更改。

隐式转换“DB_ANY”数据类型的块参数

使用语法 DB_ANY.%DB(B|W|D) 访问“DB_ANY”数据类型的块参数时，之前不会进行数据类型

隐式转换。只是简单地将源值的位模式转换为目标数据类型。如果目标数据类型小于源数据

类型，则将发生溢出，导致写入的值错误或不准确。而发生精度丢失或运行时错误时，使能

输出 ENO 也不会设置为“FALSE”。 
在 V14 及以上版本中，通过语法 DB_ANY.%DB(B|W|D) 进行参数传递时，将按照数据类型的

隐式转换规则进行转换。请注意，升级后可能会写入不同的值，并对程序的语义造成更改。

此外，发生运行时错误时，使能输出 ENO 将设置为“FALSE”。
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标准访问组织块的接口

进行标准访问的组织块接口大小需至少为 20 个字节。在 TIA Portal 的旧版本中，在编译过

程中仅检查 OB1 接口的 小大小。在 V14 及以上版本中，将检查所有组织块的接口。之前

对此进行编译不会报错，但新版本中将接收到一条错误消息。 

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量 (S7-1500)
在 TIA Portal V14 及以上版本中，比较 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量时，

两种变量都将转换为 TIME 数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果其中某个

变量无法转换，则不进行比较且输出结果 FALSE。转换成功后，将基于所选择的比较表达式

进行比较。

2.5.6.8 与 V13 SP1 之前版本中 PLC 程序的兼容性

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

兼容性

可以继续在 V13 SP1 中使用所有通过 TIA Portal V12 SP1 或 V13 创建的程序。但由于在 V13 
SP1 中对编译器进行了改进并且更正了编译器上的错误（程序代码的编译），在极少数情况

下程序在升级后会有不同的反应，或者您必须手动调整程序代码。在下文中，对此进行了详

细介绍。

固件版本 V1.8.1 及以上版本中，PLC 数据类型 (UDT) 中未使用的位

标准存储区中 PLC 数据类型未使用的各个位由系统占用或覆盖。例如，包含 4 位的 PLC 数
据类型。

固件版本低于 V1.8.1 时，任何时候都不能使用 PLC 数据类型的未使用位。

固件版本为 V1.8.1 及更高版本时，即使只使用 4 位，所有位都将被占用或覆盖。

说明

地址分配

请勿为不同的符号地址重复分配相同的绝对地址。

STEP 7
2.5 对 PLC 进行编程

自述文件

编程和操作手册, 11/2022 65



SCL (S7-1200) 固件版本 V4.2 及以上版本中，数据类型显式转换

如果固件版本低于 V4.2，在 SCL 中对数据类型 SINT/INT/DINT/REAL_TO_STRING/WSTRING 进
行显示转换时，字符串将采用右对齐方式传送并在填充时使用前导空格。

示例：REAL_TO_WSTRING(12) = ' 1.200000E+1'
对于 TIA Portal V13 及以上版本，在 SCL 中对数据类型 SINT/INT/DINT/REAL_TO_STRING/
WSTRING 进行显式转换时，字符串将显示前导符号并采用左对齐方式传送。

示例：REAL_TO_WSTRING(12) = '+1.200000E+1'

读取无效的 IO 输入

在 TIA Portal V12 及更高版本中，仅当编程有诸如 %MW10 := “InvalidWordAccess":P 的故障

访问方式且该访问方式有效并位于相关序列中时，才输出读取无效 IO 输入的错误代码 
16#2942。例如，如果在其它程序块中未使用变量 #tmpm，则可以为 #tmp := 
“InvalidWordAccess":P。

指令“S_CONV：转换字符串”

在 TIA Portal V13 SP1 中，EN/ENO 机制的运行特性与 TIA Portal V13 中的不同。

在版本 V13 中，ENO 使能输出在发生错误时返回信号状态“0”，即使禁用了 ENO 使能输出也

是如此。如果已将另外一个指令切换到 ENO 使能输出，则不执行该指令。

在版本 V13 SP1 中，ENO 使能输出在发生错误时返回信号状态“1”，即使禁用了 ENO 使能输

出也是如此。如果已将另外一个指令切换到 ENO 使能输出，则如期执行该指令。

指令“SET：置位位数组”(S7-300/S7-400)
在 TIA Portal 中，还可以将 SET 指令的 N 参数中数据块的元素互连。

指令“MUX：多路复用”(SCL)
对于 TIA Portal V13 及更早的版本，输入参数中的变量值作为函数值原样输出，即使 K 参数

包含一个负整数也是如此。这种机制在 TIA Portal V13 SP1 中发生了改变。

在 TIA Portal V13 SP1 中，如果 MUX 指令的输入参数中所用变量的数据类型有效且 K 参数

是一个负整数，则该变量的值将发生变更。有关有效的数据类型，请参见信息系统中的 MUX 
指令说明。
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指令“DEMUX：多路分用”(SCL)

在 TIA Portal V13 及更早版本中，如果 K 参数的值小于 0，则输出参数 OUTELSE 不输出任何

值。而当 K 参数的值大于可用输出时，输出参数 OUTELSE 中将输出输入参数 IN 的值。这种

机制在 TIA Portal V13 SP1 中发生了改变。 

在 TIA Portal V13 SP1 中，如果在 K 参数中指定的值超出了可用输出的范围（K < 0 或 K > 可
用输出），则在 OUTELSE 输出参数中输出 IN 输入参数的值。

指令“MOVE：移动值”(STL) (S7-1500)
从 TIA Portal V13 SP1 开始，STL 中的“MOVE”指令将应用更加严格的语法规则：

对于 TIA Portal V13 及更早的版本，可以在输入参数 IN 中指定无类型的常数，如“0”。
但如果要在 TIA Portal V13 SP1 中复制值“0”，则需要根据输出参数（如 INT#0、DINT#0 等）

的数据类型指定一个有类型的常数。

指令“Program_Alarm：生成具有相关值的程序报警”(S7-1500)
在 TIA Portal V13 SP1 及更高版本中，相关值或文本列表的索引变量不允许再使用数据类型 
INT，而采用数据类型 UINT。

指令“READ_DBL：从装载内存的数据块中读取”和“WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块中”

如果使用“READ_DBL”V1.0 或“WRIT_DBL”V1.0 并使用参数 DSTBLK 访问属性为“仅存储在装

载内存”的数据块，则 TIA Portal V13 SP1 将报告兼容错误。 
对此，可使用这两个指令的版本 V1.2。

指令“READ_DBL：从装载内存的数据块中读取”和“WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块

中”(SCL)
在 TIA Portal V13 SP1 及以上版本中，SCL 指令“READ_DBL”和“WRIT_DBL”的语法规则与其它

编程语言的相同：

在 TIA Portal V13 中，SRCBLK 和 DSTBLK 参数处指定的“标准”数据块可包含不同数据类型

的变量。

而在 TIA Portal V13 SP1 及以上版本中，无论是“标准”数据块还是“优化”数据块，所包

含的变量数据类型必须相同，否则将报告编译错误。
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函数值 (Return)
从 TIA Portal V13 SP1 开始，函数调用将应用更加严格的语法规则：

在任何情况下都会确保写入函数值 (Return)，即使函数中将运行多条可能的程序路径也是如

此。因此，将不会再有偶尔在运行时未写入函数值的风险。

但在编译时，用户可能会收到函数中的语法错误，如果 V13 中无错误，将仍可以编译。在

这种情况下，请更改程序代码，让函数值在所有可能的程序路径中都会写入。

示例：

SCL
IF #MyIn1 = #MyIn2 THEN
   #Block_3 := #MyIn1 + 1;
END_IF;

在本例中，如果未满足 IF 指令的条件，则不会写入“Block_3”的函数值。然后函数值将包含

一个未定义的值。

SCL
#Block_3 := #MyIn1;
IF #MyIn1 = #MyIn2 THEN
   #Block_3 := #MyIn1 + 1;
END_IF;

在本例中，“Block_3”的函数值肯定在程序中写入，因为在完成 IF 循环之前设置了“MyIn1”作
为默认值。 

比较硬件数据类型 HW_IO 与 HW_DEVICE
从 TIA Portal V13 SP1 开始，对数据类型 HW_IO 与 HW_DEVICE 的比较将采用更为严格的语

法规则：

对于 TIA Portal V13 及更早的版本，可以直接比较数据类型 HW_IO 与 HW_DEVICE。
但如果要在 TIA Portal V13 SP1 中比较这两种数据类型，就必须首先在块接口的“Temp”部分

创建 HW_ANY 数据类型的变量，然后将 LADDR（从数据类型 HW_DEVICE）复制到该变量。

接下来才可以比较 HW_ANY 与 HW_IO。

浮点数向 DWORD (GRAPH) 的隐式转换 (S7-1500)
从 TIA Portal V13 SP1 开始，浮点数向 DWORD 的隐式转换将采用更严格的语法规则：
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对于 TIA Portal V13 及更低版本，无类型的常数值只要小于 32 位（例如 1.0），就可以隐式

转换为 DWORD 数据类型。

对于 TIA Portal V13 SP1，如果要将浮点数隐式转换为 DWORD 数据类型，就只能使用有类

型常数（例如 REAL#1.0），因为无类型常数（例如 1.0）被解释为 LREAL 数据类型，无法

再隐式转换为 DWORD。

为 LTIME 常量赋值 (S7-1500)

从 TIA Portal V13 SP1 开始，为 LTIME 常量赋值时将采用更加严格的语法规则：

对于 TIA Portal V13 及更早的版本，可以为 LTIME 常量指定一个 TIME 值（例如 T#10s）。

但如果要在 TIA Portal V13 SP1 中为 LTIME 常量赋值，则需使用 LTIME 语法（如，LT#10s）。

请注意，在升级到 TIA Portal V13 SP1 之前，需对先前版本的 TIA Portal 项目进行调整。

在 SCL 中，间接索引数据类型为位字符串的 ARRAY 元素 (S7-1200/S7-1500)
在 TIA Portal V13 中，如果未设置 IEC 检查，那么除整数数据类型的变量外，还可以使用 
BYTE、WORD 或 DWORD 或 LWORD 数据类型的变量作为索引对 SCL 中 S7-1200/1500 系列 
CPU 的 ARRAY 元素进行寻址。但这不适用于 S7-300/400 系列的 CPU。
结果是导致与 TIA Portal V12 SP1 不兼容，在 TIA Portal V12 SP1 中，还允许在 S7-300/400 
系列的 CPU 上使用数据类型位字符串进行间接索引。
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用于 STRING 转换的 EN/ENO 机制 (S7-1200/S7-1500)

转换 说明

Strg_TO_Chars：将字符串转换为 Array of 
CHAR

即使禁用了 ENO 使能输出，它也将返回信号

状态“0”：
• 对于 CHARS 参数的无效字符

• 对于 PCHARS 参数的无效 ARRAY 下标

• 如果 PCHARS 与 STRG 参数的和超过了目

标 ARRAY 的长度。

Chars_TO_Strg：将 Array of CHAR 转换为字

符串

即使禁用了 ENO 使能输出，它也将返回信号

状态“0”：
• 如果 PCHARS 与 CNT 参数的和超过了源 

ARRAY 的长度。

本地数据堆栈溢出 (S7-300/S7-400)
从 TIA Portal V13 SP1 开始，将会检查本地数据堆栈的大小以保证其不会超出在硬件配置中为 
OB 属性定义的大小。 
这意味着在 V13 中编译时无错的项目，在 V13 SP1 中编译时就可能会报错。如果发生这种

情况，请在硬件配置中更改本地数据堆栈的 大大小。

2.6 使用在线与诊断功能

2.6.1 关于在线和诊断的说明

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

长期跟踪编辑窗口关闭时，长期跟踪记录中断

记录长期跟踪时，请勿关闭长期跟踪编辑窗口。

如果在记录长期跟踪时，关闭长期跟踪编辑窗口，则记录将中断且 csv 文件中不保存任何数

据。

要继续中断的长期跟踪记录，需打开相应的长期跟踪组态，重启启动记录过程。
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缺失的数据在时间图中将显示为一段时间间隙。

建议：在 V18 中限制长期跟踪的数量

根据 TIA Portal 与 CPU 间的基本连接，建议在版本 V18 中限制长期跟踪的使用，如下所示：

• 可同时记录 多 2 个 CPU 上安装的长期记录

• 每个长期记录 多 32 个“LReal”数据类型的信号

• 短记录周期 1 ms

硬件检测后进行在线连接

如果对未指定的 CPU 执行“在线 > 硬件检测”(Online > Hardware detection) 命令，将不会

加载该 CPU 的在线组态。如果未将硬件检测到的组态加载到 CPU 中，则设备视图和网络视

图中将始终显示离线组态和在线组态间的不同之处。虽然实际 CPU 和离线 CPU 的订货号完

全相同，但在线视图与诊断视图中显示的组态信息却不同。

2.7 项目间工程组态 (IPE)

2.7.1 有关 IPE 的注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

使用设备代理中的系统诊断

要使用 IPE 设备代理中的“系统诊断”功能（如系统诊断视图），可插入 PLC 报警作为设备

代理的内容。

连接到 SIMATIC S7-1500 软控制器

只能通过分配给软件 PLC 的接口作为设备代理连接到 SIMATIC S7-1500 软控制器。
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支持 Alarm_S 报警

WinCC 和 SIMATIC Manager 的集成组态支持 Alarm_S 报警，而这些报警通过数据块和连续

功能图 (CFC) 提供。

兼容性

使用 TIA Portal V15.1，可打开相同版本以及 V13 SP1 及以下版本的 IPE 文件。

使用旧版本，无法打开由 TIA Portal 版本 V15.1 创建的 IPE 文件。

2.8 工艺功能

2.8.1 运动控制说明 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

组态时自动应用驱动装置或编码器值（离线）

通过 HSP 连接 SINAMICS V90 PN 时，并非所有组态参数都会自动应用。在工艺对象的组态

中，禁用“组态时自动应用驱动装置值（离线）”(Automatically apply drive values during 
configuration (offline)) 并手动应用驱动装置和编码器的组态参数。 

2.8.1.1 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

轴功能 (S7-1500, S7-1500T)

“MC_SetAxisSTW”作业 V7 的超驰响应

• 新作业“MC_SetAxisSTW”不会中止活动的运动控制作业。

• “MC_SetAxisSTW”作业由另一个“MC_SetAxisSTW”作业中止。

• 禁用工艺对象期间“MC_SetAxisSTW”作业中止（“MC_Power.Enable”= FALSE、
“MC_Power.Busy”= TRUE）。

工艺报警 109
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
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重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1
)

Kin
2)

组态错误。 ✓ -  
 负向硬件限位开关。 ✓ - • 连接合适的设备。

• 检查设备 (I/O)。
• 检查项目的拓扑结构。

• 比较设备组态和工艺对象的组态。

• 联系客户支持。

正向硬件限位开关。 ✓ -
参考凸轮“主动回原点”。 ✓ -
参考凸轮“被动回原点”。 ✓ -
模拟量驱动装置接口的使能位。 ✓ -
模拟量驱动装置接口的驱动装置就绪

位。

✓ -

测量检测输入错误。 ✓ -
凸轮输出故障。 ✓ -
与驱动装置进行数据交换。 ✓ - • 检查报文 750 是否已创建。

• 检查逻辑地址组态。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

参见

MC_Power 常见问题解答要求 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109750297)

同步操作功能 (S7-1500, S7-1500T)
无可用条目。
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运动系统功能 (S7-1500T)

在 MCS 中点动运动系统轴

警告

在 MCS 中不考虑接头行进范围的限值 
在 MCS 的运动系统控制面板中移动运动系统轴时，不会针对接头考虑为接头行进范围设置

的限值。

对于没有机械耦合轴的运动系统，可通过使用软限位开关将接头位置限制在工作范围内。必

须正确设置软限位开关，并且必须考虑现有的偏移或接头的反向行进方向。

对于有机械耦合轴的运动系统，不能完全通过使用软限位开关将接头位置限制在工作范围

内。因此，必须自行考虑为接头行进范围组态的限值。确保不会逼近不需要的位置，并确

保不会产生碰撞。

在 JCS 中点动接头

对于耦合系数 ≠ 1 的耦合轴，在 JCS 中点动接头可导致耦合轴发生不必要的位置改变。

使耦合轴以 sPTP 运动行进

对于耦合系数 ≠ 1 的耦合轴，在 JCS 中使接头以 sPTP 运动行进会导致耦合轴发生补偿运动。

具有循环超驰变化的运动系统运动

如果您正在使用具有循环调整的超驰值使运动系统行进，则运动控制指令中可能会发生错误

检测 16#8001，而不会显示工艺报警。

在这种情况下，需将项目重新加载到 CPU 中。仅当需要更改值时才调整超驰值。

2.8.2 关于附加工艺功能的注意事项 (S7-1500)

TIA Portal Openness 中工艺对象的参数

有关可用的工艺对象参数列表，敬请访问 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109744932) 中的产品信息“TIA Portal 
Openness 中工艺对象的参数”。
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在 S7‑1500 上使用 S_USSI
在 S7‑1500 上使用分布式 I/O ET 200S 1SI 的指令 S_USSI 时，请注意以下事项。

即使出错，参数 ANZ 的值也显示为 0。
如果使用 S_USSI 指令时 CPU 切换到停止状态，请检查参数 ANZ 中列出的所有可能错误。

PtP 模块与 CM 1243-5 PROFIBUS 主站配合使用

将 PtP 模块 CM PtP RS232 BA、CM PtP RS422/485 BA、CM PtP RS232 HF、CM PtP 
RS422/485 HF 以及 CM PtP 与固件版本低于 V1.3.4 的 CM 1243-5 PROFIBUS 主站配合使用

时，必须在各指令的背景数据块中进行以下设置：

• Send_P2P
max_record_len = 240

• Modbus_Master
Send_P2P.max_record_len = 240

• Modbus_Slave
Send_P2P.max_record_len = 240

在 CPU 1500 V1.7 上使用 PID_Temp
在固件版本 V1.7 的 CPU 1500 上使用 PID_Temp 时，请注意以下事项：

• 在 CPU 1500 V1.7 上不得使用 PID_Temp 中的集成死区。

不得更改关联参数 Retain.CtrlParams.Heat.DeadZone 和 
Retain.CtrlParams.Cool.DeadZone 的预设值 0.0。

• 如果已激活制冷并采用 PID 参数切换的闭环控制器（Config.ActivateCooling = TRUE，
Config.AdvancedCooling = TRUE）在开始“预调节制冷”时（Mode = 1，
Heat.EnableTuning = FALSE，Cool.EnableTuning = TRUE）激活制冷输出

（PidOutputSum < 0.0，OutputCool <> 0.0），控制器将中止运行并提示出现错误 
ErrorBits = 16#0040_0000。
– 这种情况下，请使用“精确调节制冷”（Mode = 2，Heat.EnableTuning = FALSE，

Cool.EnableTuning = TRUE） 
或者 
– 在开始预调节之前，通过将手动值设置为大于 0.0 切换到手动模式（Mode = 4，

ManualValue ≥ 0.0）。 
自固件版本 V1.8 起，这两条限制不再适用。
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2.8.3 有关其他工艺功能的说明 (S7-1200)

PtP 模块与 CM 1243-5 PROFIBUS 主站配合使用

将 PtP 模块 CM PtP RS232 BA、CM PtP RS422/485 BA、CM PtP RS232 HF、CM PtP 
RS422/485 HF 以及 CM PtP 与固件版本低于 V1.3.4 的 CM 1243-5 PROFIBUS 主站配合使用

时，必须在各指令的背景数据块中进行以下设置：

• Send_P2P
max_record_len = 240

• Modbus_Master
Send_P2P.max_record_len = 240

• Modbus_Slave
Send_P2P.max_record_len = 240

2.8.4 有关工艺功能的说明 (S7-300, S7-400)

FM x51 和 FM x52 的参数分配

与在线帮助中的信息不同，如果用户更改测量系统，则先前输入的参数值不会转换到新测量

系统。

对 FM x50-1、FM x51 和 FM x52 编程

指令在线帮助的参数表中指定的“初始值”与用户编程的软件接口中的“默认值”相对应。

IM 174 移植

移植具有 IM 174 的项目期间，IM 174 的参数分配将设置为默认值。 移植完成后，务必重

新为 IM 174 设置参数。

2.8.5 SIMATIC STEP 7 Easy Motion Control

2.8.5.1 关于 SIMATIC STEP 7 Easy Motion Control 的说明

没有关于 SIMATIC STEP 7 Easy Motion Control 的说明。
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2.8.6 SIMATIC STEP 7 PID Professional

2.8.6.1 关于 SIMATIC STEP 7 PID Professional 的说明

没有关于 SIMATIC STEP 7 PID Professional 的说明。
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WinCC 3
3.1 升级不受支持的 HMI 设备

如果项目包含不受支持的设备或具有不受支持的 HMI 设备版本的设备，则在升级项目时会

发出一条消息。要使用当前版本的项目，无需删除项目中所有不支持的 HMI 设备或将其替

换为支持的设备。请注意，主副本中也可能存在不受支持的设备。 

在项目树中更换一个设备

1. 使用支持设备或 HMI 设备版本的 TIA Portal 版本打开项目。

2. 在项目树的设备快捷菜单中单击“替换设备”(Replace device)。
3. 作为新设备，选择当前版本支持的设备和当前版本支持的 HMI 设备版本。

4. 保存项目。

5. 在当前版本的 TIA Portal 中打开项目

更换主副本中的设备

1. 使用支持设备或设备版本的 TIA Portal 版本打开项目。

2. 将设备从主副本拖到项目树中。

3. 删除主副本中的设备。

4. 在项目树的设备快捷菜单中单击“替换设备”(Replace device)。
5. 作为新设备，选择当前版本支持的设备和当前版本支持的设备版本。

6. 将设备从项目树拖到主副本。

7. 删除项目树中的设备。

8. 保存项目。

9. 在当前版本的 TIA Portal 中打开项目

跨多个版本升级

对于较大的版本跳转，例如，从 V13 跳转到 V18，可能会出现当前版本不支持 V13 中可组

态的设备版本的情况。在这种情况下，需要另一个 WinCC 版本，例如 V15.1。
1. 将项目升级到 V15.1。
2. 在 V15.1 中，将设备或设备版本替换为当前版本支持的设备版本。

3. 保存项目。

自述文件

编程和操作手册, 11/2022 79



4. 将项目升级到 新版本。

5. 必要时，将设备版本替换为当前版本支持的设备版本。

不受支持的 HMI 设备（TIA Portal V18 及以上版本）

TIA Portal V18 及以上版本不再支持以下 HMI 设备：

•
•

不受支持的 HMI 设备（TIA Portal V17 及以上版本）

TIA Portal V17 及以上版本不再支持以下 HMI 设备：

•
•

不受支持的 HMI 设备（TIA Portal V16 及以上版本）

TIA Portal V16 及以上版本不再支持以下 HMI 设备：

• 设备版本为 12.x 的移动面板 
• 设备版本为 12.x 的精智面板

• 设备版本为 13.x 的 KP1500 Comfort
• 设备版本为 13.x 的 TP1500 Comfort
• 设备版本为 13.x 的 TP1900 Comfort
• 设备版本为 13.x 的 TP2200 Comfort

不受支持的 HMI 设备（TIA Portal V15.1 及以上版本）

在 TIA Portal V15.1 及以上版本中，不再支持以下 HMI 设备：

• WinCC Runtime Advanced V11

不受支持的 HMI 设备（TIA Portal V15 及以上版本）

TIA Portal V15 及以上版本不再支持版本为 11.x 的 HMI 设备。 

WinCC
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TIA Portal V15 及以上版本不再支持以下 HMI 设备：

• WinAC MP 177、WinAC MP 277、WinAC MP 377
• 面板：70 系列、170 系列和 270 系列 OP 和 TP
• 多功能面板：170、270 和 370 系列多功能面板

3.2 WinCC Basic、Advanced、Professional

3.2.1 安全性信息

安全性信息

Siemens 的产品及解决方案中包含有工业安全功能，可确保工厂、系统、机器和网络的安全

运行。

为了防止工厂、系统、机器和网络受到网络攻击，需要实施并持续维护先进且全面的工业安

全保护机制。Siemens 的产品和解决方案仅构成此类概念的其中一个要素。

客户需防止其工厂、系统、机器和网络受到未经授权的访问。只有在必要时并采取适当安全

措施（例如，使用防火墙和/或网络分段）的情况下，才能将这些系统、机器和组件连接到

企业网络或 Internet。
有关工业安全领域可采取的保护措施的详细信息，请参见：

https://www.siemens.com/industrialsecurity (https://www.siemens.com/
industrialsecurity) 
Siemens 不断对产品和解决方案进行开发和完善以提高安全性。Siemens 强烈建议及时更新

产品并始终只使用 新产品版本。如果使用的产品版本不再受支持，或者未能应用 新的更

新程序，客户遭受网络攻击的风险会增加。

要及时了解有关产品更新的信息，请订阅 Siemens 工业安全 RSS 源，网址为

https://www.siemens.com/cert (https://www.siemens.com/cert) 
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密码

在 WinCC 中，默认情况下设置了多个密码。出于安全方面的原因，您应该更改这些密码。

• 对于版本 12 的 HMI 设备，Sm@rtServer 和集成 Web 服务器的默认密码为“100”。对于安

装了版本 V13 的 HMI 设备，未预设默认密码。

• 对于用户“管理员”(Administrator)，其默认密码是“administrator”。

集成的 Web 服务器

即使取消激活“HTML 页面”(HTML pages) 选项，PC 仍能够在运行时访问 HTML 页面。安装程

序始终在 PC 上安装 Web 服务器的标准页面。分配管理员密码以防止对页面进行未授权访问。

通过以太网通信

在基于以太网的通信中， 终用户自己负责数据网络的安全。不能保证设备在所有情况下都

能正常运行；例如，遭受蓄意攻击就会导致设备过载。

使用 SSL 3.0
出于安全方面的原因，不建议在精智面板或者 Runtime Advanced 中使用 SSL 3.0 协议。默

认情况下在精智面板上会禁用 SSL 3.0 协议。但如果您希望激活并使用 SSL 3.0，请在 Internet 
Explorer 中或者“Start Center > Settings”中选中以下选项：Internet Options > Advanced > 
Use SSL 3.0。
对于 RT Advanced，可以在 Internet Explorer 中或者在“控制面板”(Control Panel) 的
“Internet 选项 > 高级”(Internet Options > Advanced) 下，通过取消激活“使用 SSL 3.0”(Use 
SSL 3.0) 选项来禁止使用 SSL 3.0。

网络设置

下表列出了为分析网络安全性和配置外部防火墙而为每个产品设置的网络设置：

WinCC Professional（不含仿真）

名称 端口号 传输协议 方向 功能 说明

ALM 4410* TCP 入站，出

站

许可证服务 该服务提供了软件许可的完整功能，供 
Automation License Manager 以及所有

与许可相关的软件产品使用。

HMI 加载 1033 TCP 出站 HMI 加载 (RT 
Basic)

该服务用于将映像和组态数据传送到基本

面板。
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WinCC Professional（不含仿真）

HMI 加载 2308 TCP 出站 HMI 加载 
(RT Advanced)

该服务用于将映像和组态数据传送到面

板。

RPC ** UDP 入站，出

站

客户端/服务器

和 ES 通信 
(CCAgent)

该服务可用于 WinCC Professional 和 
WinCC Runtime Professional。

* 可由用户组态更改的默认端口

** 端口是自动分配的

用于基本面板的 WinCC 仿真

名称 端口号 传输协议 方向 功能 说明

HMI 加载 1033 TCP 入站 HMI 加载 
(RT Basic)

该服务用于将映像和组态数据传送到基本

面板。

EtherNet/IP 44818 TCP 出站 以太网/IP 通道 以太网/IP 协议用于连接 Allen Bradley 
PLC。

2222 UDP 入站 以太网/IP 通道 以太网/IP 协议用于连接 Allen Bradley 
PLC。

Modbus TCP 502 TCP 出站 Modbus TCP 
通道

Modbus TCP 协议用于连接 Schneider 
PLC。

RFC 1006 102 TCP 出站 S7 通道 通过以太网/PROFINET 与 S7 控制器进行通

信

Mitsubishi MC 5002 TCP 出站 Mitsubishi MC 
通道

Mitsubishi 协议用于连接 Mitsubishi PLC。

用于面板和 Runtime Advanced 的 WinCC 仿真

名称 端口号 传输协议 方向 功能 说明

DCP --- 以太网 出站 PROFINET DCP 协议（发现和基本组态协议）被 
PROFINET 采用，可提供用于定位和组态 
PROFINET 设备的基本功能。

LLDP --- 以太网 入站，出

站

PROFINET PROFINET 采用 LLDP 协议（链路层发现协

议）进行拓扑检测。

SMTP 25 TCP 出站 SMTP 
通信

WinCC Runtime Advanced 使用该服务发

送电子邮件。
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用于面板和 Runtime Advanced 的 WinCC 仿真

HTTP 80* TCP 入站 HTTP 通道服务

器

HTML 页面

仅当 HTTP 通道服务器或 HTML 页面已激

活时，Web 服务器才可用。根据自动选择

的设置，使用的端口可能会有所不同。

RFC 1006 102 TCP 出站 S7 通道 通过以太网/PROFINET 与 S7 控制器进行通

信

NTP 123 UDP 出站 时间同步 NTP 协议（网络时间协议）用于在基于 IP 
的网络内进行时间同步。

SNMP 161 UDP 出站 PROFINET STEP 7 可以通过 SNMP 客户端功能读取 
PROFINET 设备的状态信息。

HMI 加载 2308 TCP 出站 HMI 加载

(RT Advanced)
该服务用于将映像和组态数据传送到面

板。

HTTPS 443* TCP 入站 HTTP 通道服务

器

HTML 页面

仅当 HTTP 通道服务器或 HTML 页面已激

活时，使用 HTTPS 协议的 Web 服务器才

可用。基于自动选择的设置，使用的端口

可能会有所不同。

VNC 服务器 5900* TCP 入站 Sm@rtServer 只有激活 Sm@rtService 时该服务才可用。

5800* TCP 入站 Sm@rtServer 只有激活 Sm@rtService 时该服务才可用。

VNC 客户端 5500 TCP 出站 Sm@rtServer 只有激活 Sm@rtService 时该服务才可用。

* 可由用户组态更改的默认端口

WinCC Simulation for Runtime Professional
名称 端口号 传输协议 方向 功能 说明

RPC ** UDP 入站，出

站

客户端/服务器

和 ES 通信 
(CCAgent)

该服务可用于 WinCC Professional 和 
WinCC RT Professional。

RPC ** UDP 入站，出

站

客户端/服务器

通信 
(CCEServer/
CCEClient)

该服务可用于 WinCC Runtime 
Professional。

HTTP 80 TCP 入站，出

站

客户端/服务器

通信 
(CCEServer/
CCEClient)

该服务可用于 WinCC Runtime 
Professional。
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WinCC Simulation for Runtime Professional
RFC 1006 102 TCP 出站 S7 通道 通过以太网/PROFINET 与 S7 控制器进行通

信

OPC UA 4840 TCP 入站 OPC UA 服务器 对于通过 OPC UA 的主要通信，需要此服

务。在安装过程中可激活和组态此服务。

OPC UA 发现 52601 TCP 入站 OPC UA 服务器 此服务提供了所安装的 OPC 服务器的相关

信息。其通过 OPC UA 服务器进行安装和

组态。

DCOM 135 TCP 入站 OPC 服务器 此服务是 Windows 操作系统的一部分。

由于通过 OPC (DA) 实现的通信基于 
DCOM，因此需要使用此服务才能初始化 
OPC (DA) 连接。

DCOM ** TCP 入站 OPC 服务器 通过 OPC (DA) 实现的通信基于 DCOM，

且使用系统分配的非指定端口。在使用 
OPC (DA) 和创建防火墙规则时，应考虑到

这一点。

HTTP 80 TCP 入站 OPC 服务器 对于通过 OPC XML 的主要通信，需要此

服务。在安装过程中可激活和组态此服

务。

NetBIOS 137 UDP 入站 OPC 服务器 此服务是 Windows 操作系统的一部分。

例如，需要通过 OPC-Scout 访问此服务才

能浏览。

NetBIOS 138 UDP 入站 OPC 服务器 此服务是 Windows 操作系统的一部分。

例如，需要通过 OPC-Scout 访问此服务才

能浏览。

SNMP 161 UDP 出站 SNMP OPC 服
务器

例如，此服务供 SNMP OPC 服务器用于更

改或查询网络驱动器上的数据。 
SNMP 陷阱 162 UDP 入站 SNMP OPC 服

务器

例如，此服务供 SNMP OPC 服务器用于查

询网络驱动器中的事件。

** 端口是自动分配的
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用于面板和 Runtime Advanced 的 PROFINET 协议

名称 端口号 传输协议 方向 功能 说明

DCP --- 以太网 出站 可访问订阅方

列表， 
PROFINET 发
现和组态

DCP 协议（发现和基本组态协议）被 
PROFINET 采用，可提供用于定位和组态 
PROFINET 设备的基本功能。

LLDP --- 以太网 入站，出

站

PROFINET 链
路层发现协议

PROFINET 采用 LLDP 协议（链路层发现协

议）进行拓扑检测。

MRP --- 以太网 出站 PROFINET 介
质冗余

MRP 协议（介质冗余协议）使用环形拓扑

实现对冗余传输路径的控制。

PROFINET IO 
数据

--- 以太网 入站，出

站

PROFINET 周
期性 IO 数据传

送

面板将周期性数据交换用于直接键和 LED。

ARP --- 以太网 入站，出

站

名称地址解析 该协议用于解析网络名称和分配 IP 地址。

PROFINET 上下

文管理器

34964 UDP 入站，出

站

无 PROFINET 
连接的 RPC

PROFINET 上下文管理器可提供终点映射

器以建立应用关联 (PROFINET AR)。

用于面板和 WinCC Runtime Advanced 的通信连接

名称 端口号 传输协议 方向 功能 说明

Telnet 23 TCP 入站 Telnet 该服务可用于维护。

SMTP 25 TCP 出站 SendEMail Windows CE/PC Runtime 使用该服务发送

电子邮件。

HTTP 80* TCP 入站 超文本传输协

议

HTTP 协议用于与 HMI Web 服务器通信。

RFC 1006 102 TCP 出站 S7 通道 通过以太网/PROFINET 与 S7 控制器进行通

信。

NTP 123 UDP 出站 时间同步 NTP 协议（网络时间协议）用于在基于 IP 
的网络内进行时间同步。

DCOM*** 135 TCP 入站 OPC 服务器 该服务是 Microsoft Windows 操作系统的

组件。由于通过 OPC (DA) 实现的通信基

于 DCOM，因此需要使用此服务才能初始

化 OPC (DA) 连接。
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用于面板和 WinCC Runtime Advanced 的通信连接

DCOM*** ** TCP 入站 OPC 服务器 通过 OPC (DA) 实现的通信基于 DCOM，

且使用系统分配的非指定端口。在使用 
OPC (DA) 和创建防火墙规则时，应考虑到

这一点。

TCP/IP 上的 
NetBIOS

137 UDP 出站 使用远程文件

共享

注册/登录到远程服务器。

TCP/IP 上的 
NetBIOS

138 UDP 出站 使用远程文件

共享

注册/登录到远程服务器。

SNMP 161 UDP 出站 简单网络管理

协议

STEP 7 可以通过 SNMP 客户端功能读取 
PROFINET 设备的状态信息。

HTTPS 443* TCP 入站 安全超文本传

输协议

HTTP 协议用于通过安全套接层 (SSL) 与 
HMI Web 服务器通信。

Modbus TCP 502* TCP 出站 Modbus TCP 
通道

Modbus TCP 协议用于连接 Schneider 
PLC。

Mitsubishi MC 1025* TCP 出站 Mitsubishi MC 
通道

Mitsubishi 协议用于连接 Mitsubishi PLC。

打印 1032 TCP 出站 打印 在控制面板上打印（通过以太网）。

HMI 加载 2308 TCP 出站 传送 该服务用于将映像和组态数据传送到面

板。在精智面板上，已将该服务替换为 
V13 及更高版本的 DeviceManager 和 
SCS。该服务用于将组态数据传送到 
WinCC Runtime Advanced。

HMI 加载 50523 TCP 出站 传送 当端口 2308 不可用时使用该端口。

该服务用于将映像和组态数据传送到面

板。在精智面板上，已将该服务替换为 
V13 及更高版本的 DeviceManager 和 
SCS。
该服务用于将组态数据传送到 WinCC 
Runtime Advanced。 

ALM 4410* TCP 入站，出

站

应用程序许可

证管理器

RT Advanced 的该项服务为软件许可证提

供完整功能，由自动化许可证管理器使

用。

OPC UA 4870* TCP 入站 OPC UA 服务器 对于通过 OPC UA 的通信，需要该服务。

HMI 加载 5001 TCP 出站 设备管理器 该服务用于将映像和运行系统传送数据到

面板。
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用于面板和 WinCC Runtime Advanced 的通信连接

HMI 加载 5002 TCP 出站 SCS（系统组

态服务器）

该服务用于将组态数据传送到面板。

VNC 客户端 5500 TCP 出站 Sm@rtServer VNC 客户端连接

VNC 服务器 5800* TCP 入站 Sm@rtServer VNC 服务器连接 HTTP
5900* TCP 入站 Sm@rtServer VNC 服务器连接

SIMATIC 
Logon

16389* TCP 出站 UMAC（针对

访问控制的用

户管理）

注册/登录到远程服务器。

Allen Bradley 
Ethernet IP

44818 TCP 出站 以太网/IP 通道 以太网/IP 协议用于连接 Allen Bradley 
PLC。

预留 49152 ..
. 65535

TCP/UDP 出站   动态端口范围用于，例如，连接到远程文

件共享。 
* 可由用户组态更改的默认端口

** 端口是自动分配的。

*** 仅受 WinCC Runtime Advanced 支持。

3.2.2 数据保护

西门子遵守数据保护准则，特别是数据 少化要求（从设计着手保护隐私）。这对于此 
SIMATIC 产品意味着：产品不处理/保存任何个人信息，但技术功能数据除外（例如时间戳）。

如果用户将该数据与其它数据（例如排班计划）链接或者将个人信息保存在同一载体（例如

硬盘）上并由此在处理过程中建立个人参考，则用户须确保符合数据保护准则。

3.2.3 使用注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

升级后的响应变化

与前一个版本相比，新版本的 WinCC 包含一些新增功能和改进之处。因此升级后，新版本

在名称或对属性和函数的响应方面可能会稍有不同。与之前的版本不同，还可更改新创建对

象的标准属性。
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这些响应差异可能会导致编译项目时出错。

升级用户数据类型  
升级过程中，仅会升级项目中使用的用户数据类型。

安装路径

如果在旧版本中安装仿真，则安装期间无法调节安装路径。

使用标准用户权限 
如果在 Windows 7 中使用标准用户权限，则不能禁用“用户账户控制 (UAC)”(User Account 
Control (UAC))。
Windows 7 中默认启用了“用户账户控制”。

有关“用户账户控制”的更多信息，请参见 Windows 7 的在线帮助。

屏幕键盘 (RT Advanced)
打开 TIA Portal 后便不能再使用屏幕键盘。

若要在 Windows 系统中使用屏幕键盘，请使用以下命令：“开始 > 所有程序 > 附件 > 轻松

访问 > 屏幕键盘”(Start > All Programs > Accessories > Ease of Access > On-screen keyboard)。

设备更改 – 字符设置 (RT Professional)
如果使用多种不同的项目语言在画面对象的多语言文本中组态不同字体，则将 HMI 设备从

面板更换到基于 PC 的运行系统后，应对画面进行检查。更换设备时，组态的字体可能会发

生更改。

模拟中的文本 (RT Professional)
如果在仿真时使用的运行系统语言和安装的产品语言不一致，则使用安装的产品语言显示系

统文本。根据操作系统和安装的产品语言，该语言可能是英文或中文。

如果想在模拟中使用相关语言查看所有日语、韩语或繁体中文文本，首先应该安装 WinCC 而
不进行模拟。然后安装包含所需语言的 WinCC Runtime Professional。
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采用用户定义周期时的在线增量加载 (RT Professional)
如果在“周期”编辑器中组态了新的自定义周期，则在加载项目时选择“加载 > 软件（全部

编译）”(Load > Software (compile all)) 命令。无法进行在线增量加载。

通过 S7USB 传送许可证

总是需要运行 WinCC，才能通过 S7USB 将许可证传送到面板。

在 64 位操作系统中将许可证传送至面板

如果运行的是 64 位操作系统，但在自动化许可证管理器中“编辑 > 连接目标系统 > 连接 HMI 
设备”(Edit > Connect target systems > Connect HMI device) 菜单命令不可用，则打开命令行

输入并以管理员权限运行以下命令：

"%WINDIR%\system32\RegSvr32.exe" "%CommonProgramFiles%
\siemens\AlmPanelPlugin\ALMPanelParam.dll"

PostScript 字体

TIA Portal 只能使用包含 TrueType 数据的字体。不支持 PostScript 字体和包含 PostScript 数
据的 OpenType 字体。 

带有变量触发器的任务

写入内部变量时，执行带有变量触发器的任务，即使内部变量值不变也是如此。 

3.2.4 画面和画面对象

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

文本字段、列表和报警文本中的字符数

画面对象文本可使用的字符数不是固定的。输入文本数据时会考虑控制指令和格式， 大字

符数将相应减少。
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HMI 设备更换后的画面对象

将设备升级到新的 HMI 设备版本后，应对项目中包含的画面进行检查。由于采用新外观并

改善了操作性，因此符号 I/O 字段的文本可能并不完全清晰可辨，并且可能被操作员控件隐

藏。 

使用“IEC 定时器”类型的 UDT 更新面板

“ST”元素自动从使用“IEC 定时器”数据类型的用户定义的 PLC 数据类型 (UDT) 中移除。将包

含这些 UDT 的面板调整为不含 ST 元素的新版 UDT。
有关此内容的详细说明，请参见 SIMATIC 在线客户支持网站中的 FAQ 条目 ID“109740393”： 

显示组态与 HMI 设备上显示内容之间的差异

由于显示组态，画面对象中组态文本的显示可能与 HMI 设备上的显示不同。如果组态中使

用的是自动调整大小选项，请检查 HMI 设备上每种语言的显示。

如果通过“按内容调整对象大小”(Fit object to contents) 选项组态的文本无法全部显示，则

会在 HMI 设备上稍微缩减这些文本。如果这种缩减造成文本显示失真，请禁用“按内容调

整对象大小”(Fit object to contents) 选项并通过添加空格来扩展文本。也可加增加对象宽度

或针对该文本使用缩写规则。

面板的动态化 (RT Professional)
使用用户数据类型连接来动态化面板实例不在计划内，但是可以在某些情况下使用辅助变量

来实现。有关该内容的信息，请参见 FAQ 109766634 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109766634)。
无法通过函数列表或 C 脚本在面板实例上对事件进行动态化处理。

使用 VB 脚本时，必须使用 SmartTag 函数。

组对象的动态化 (RT Professional)
对包含多个嵌套的分组来说（组中的组、组中的面板、面板中的组等），只有 外面的组和

里面的对象的事件可用于通过系统函数实现动态化。较低级别组或较低级别面板的事件中

组态的系统函数不会执行。

该组中某个对象组的同步运动动画组态可能会在运行系统中未按预期方式执行。检查运行系

统中的执行顺序，必要时调整组态。
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我的控件

“我的控件”可能未在工程组态系统中正确显示。但用户可对其进行组态且不受任何限制。运

行系统中的表示和可操作性也没有任何限制。如果该控件基于 OCX 技术，则建议切换

为 .Net。

GRAPH 概览 (RT Professional)
升级至 V14 时，“单击”(Click) 事件所触发的 C 函数签名将发生更改。之前版本中的 
propertyName 参数已删除。升级后，可访问此参数的函数将显示为故障状态。

画面对象的分组

在 WinCC 中对画面对象进行分组时，嵌套过深会导致 WinCC 出现性能问题。

面板中的多语言图形

在面板中，将图形插入画面对象。此图形将在所有指定的项目语言中使用。 
如果使用快捷菜单命令“编辑”(Edit)，通过“集中编辑图形”(Edit graphic centrally) 选项打

开该图形，则在外部编辑器（如 MS Paint）中进行编辑和保存后，该图形仅针对当前设置的

项目语言进行更改。相应图形的更改在使用该图形的所有对象中均可见。

在 PLC 代码视图中的网络更改 (RT Professional)
ProDiag 报警待决时，PLC 代码视图中的网络更改将在运行系统中更新。 
为正确显示 PLC 代码视图中的网络更改以进行标准分析，必须再次触发消息。

PLC 代码视图

显示 ProDiag 报警时，PLC 代码显示中的网络更改将在运行系统中更新。为正确显示 PLC 代
码显示中的网络更改以进行标准分析，必须再次触发报警。

窗口对象标题中的字体（面板和 Runtime Advanced）
在设备“运行系统”(Runtime) 设置中配置的字体不会用于报警窗口、系统诊断窗口以及对话

框标题。
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在 HTML 浏览器中显示 SIMOTION PLC 网站

如果 SIMOTION PLC 网站未正确显示在 HTML 浏览器中，请在网站 URL 后插入 "/basic"，从

而在基本模式下显示这些网站。

系统诊断视图：“HMI 访问权”(HMI access) 访问保护

将“HMI 访问权”(HMI access) 访问保护与 SIMATIC S7-1200 PLC 结合使用时，仅可确保自固

件版本 V4.1 起能够正确显示诊断数据。

WinCC 中的透明度（自 V13 起）

运行系统中可正常显示透明图形。这适用于所有精智面板和版本 13.0 或更高版本的 WinCC 
Runtime Advanced。
要在图形视图或图形 I/O 域中使用透明效果，必须将“填充图案”(Fill pattern) 属性设置为“透

明”(Transparent)，并且必须禁用“使用透明色”(Use transparent color) 属性。

带可见性动画的更高级别控制

对于带可见性动画的基于表的控制，其更高级别组态可在使用装有 Windows CE/Embedded 
Compact 的设备进行触摸操作时导致问题。

升级后图形列表中的无效图形类型 (Runtime Professional)
将项目升级为 TIA Portal 版本 V16 时，如果图形列表中存在无效图形类型，会产生编译错误，

此类错误在 V14 中显示为警告。 
为避免编译期间出现错误消息，必要时可更正图形列表中的图形类型。

带有多种不同可视化属性的画面对象 
使用带有多种不同可视化属性的画面对象（如，许多不同样式）时，将降低运行系统的性能

并占用更多的存储器空间。例如，避免使用很多不同的转角半径：0 像素、1 像素、2 像素、3 
像素等。 
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Char 数据类型的连接

如果将 I/O 字段连接到数据类型为“Char”的控制器变量，则以下限制适用：

• 输入只接受数字：0 … 9。
输入的数字串根据 ASCII 表转换为相应的字符。

示例：输入 6 + 5 变为“A”。
• 仅输入 0 到 129 之间的数字序列。

例如，要直接输入字母数字字符，请使用替代数据类型“WChar”。

3.2.5 变量和连接

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

多路复用变量（精简面板）

如果要在精简系列面板中使用一个外部变量对变量进行多路复用，则 PLC 需要在运行系统的

第一个读取周期内读取该地址。读取的地址值在第二个读取周期前一直可用。

带有符号寻址功能和“Char 数组”数据类型的变量 (RT Professional)
进行符号寻址的“WString”数据类型的变量，不适用于 RT Professional 和 SIMATIC S7-1200 V3 
数据通信。

变量名长度限制 (RT Professional)
变量名不能超过 128 个字符。

“String”类型的变量的长度规格 (RT Professional)
“String”类型的内部 HMI 变量的长度规格对“变量”编辑器没有影响。例如，如果要限制输

入字段或输出字段的变量长度，请使用 VB 脚本或 C 脚本实现此目的。

用于连接 SIMOTION PLC 的“String”类型的变量（面板、RT Advanced）
SIMOTION 控制器的字符串变量长度不得超过 210 个字符。
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可以在工程组态系统中创建一个超过 210 个字符的字符串选项卡。但是，上述变量不会写

入运行系统。将显示一条消息，说明变量已超出限值。

此时，要调整字符串变量的长度。 

“盒 ID 变量”下的变量（移动面板）

通过“运行系统设置 > 常规”(Runtime Settings > General) 在“盒 ID 变量”(Tag box ID) 下组

态的变量仅适用于只读模式。

例如，可能未将任何值写入该变量，不过其可在脚本中进行读取或输出到画面中。

WinCC 中的数组元素

如果将 HMI 变量与 STEP 7 数据块中起始下限值不是 0 的数组相连接，数组元素将以下限值 0 
映射到 WinCC 中。

为了避免在访问各个数组元素时重新计算 STEP 7 索引和 WinCC 索引之间的关系，STEP 7 中
数组的下限值应当从 0 开始。

使用 64 位数据类型

使用 64 位数据类型会导致准确性略有下降，因为这类数据在 HMI 通道中被映射到双精度数

据类型。整型数据类型会显示有小数点。

非冗余模式下的 R/H 系统中的 PLC 系统诊断

在 R/H 系统中对两个 PLC 和两个相应连接进行组态。如果 R/H 系统不处于冗余模式，则可能

发生连接的系统诊断视图对于同一 PLC 显示不同的诊断状态符号。

3.2.6 报警系统和报警显示

内容

在线帮助中未包含的信息和产品特征的重要信息。

报警日志中的 Boolean 变量

布尔型变量在报警日志中被识别为 0 和 -1。如果要使用通过报警日志中的布尔型变量进行

控制的文本列表，则需要将对应值 -1 的条目添加到相应的文本列表中。 
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PLC 报警

只有在此 FB 中存在背景数据块时，PLC 报警才会显示在 HMI 设备的“报警”(Alarms) 编辑器

中。

运行系统中的控制器报警 (WinCC Professional)
如果将项目由版本 V13 SP1 或 V13 SP2 升级为 V14、V14 SP1、V15、V15.1、V16，需要编

译项目并将其载入到控制器和 HMI 设备中。否则，控制器报警会在报警视图中显示为被划

掉。 

使用集成连接复制项目

如果使用集成连接（HMI 设备和控制器之间）将设备从项目复制到全球库中，并将其插入到

新项目中，则有关控制器报警的信息会在 HMI 设备上丢失。要避免信息丢失，请首先复制

所有控制器，之后才可将所有 HMI 设备复制到新项目中。

3.2.7 系统函数和脚本

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

脚本调试程序仿真

要通过 TIA Portal 启动“脚本调试程序仿真”，注册表项 
HKEY_CLASSES_ROOT\CLSID\{834128A2-51F4-11D0-8F20-00805F2CD064}\LocalServer3
2 必须包含“字符串”类型的条目“（默认）”，其中包含默认脚本调试程序“devenv.exe”的
完整路径。调试程序可连接到未使用此注册表项就已在运行的仿真。

用户自定义函数的触发变量 (RT Professional)
如果在画面中组态了 HMI 或 PLC 用户数据类型，则无法在新建或更改的用户自定义用户函

数中将该用户数据类型的元素用作触发变量。

面板中的用户自定义函数

如果要使用用户自定义函数访问面板中的变量，则无法动态组合变量名称。 
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位处理系统函数（移动面板和 RT Advanced）
由于事件的原因无法对位数组进行操作。系统函数，例如 InvertBit、SetBit 等，不得包含位

数组中的任何元素作为参数。

不再使用的属性（精致面板和 RT Advanced）
WinCC V13 中引入了多种全新的视觉属性并统一了多个现有属性。 
在对对象属性的修订过程中，WinCC V13 不再支持使用早期版本 WinCC 的 VB 脚本中可以使

用的一些属性。使用不再受支持的属性的脚本仍然有效，但脚本中的相关调用不起作用。只

有设备版本为 V13.0 的精致面板和 RT Advanced 存在这些限制。

下表显示了不再使用的画面对象的属性： 

属性 画面对象

BorderBrightColor3D 滚动条

BorderColor 文本字段、I/O 字段、符号 I/O 字段和

日期/时间字段

BorderInnerWidth3D 滚动条

BorderOuterWidth3D 滚动条

BorderShadeColor3D 滚动条

BorderStyle3D 文本字段、I/O 字段、按钮、符号 I/O 字段、图形 I/O 字
段、日期/时间字段、棒图、开关

BorderWidth 文本字段、符号 I/O 字段

CenterColor 量表

DialColor 量表

EdgeStyle 文本字段、I/O 字段

向 VBScript 传送参数（面板和 RT Advanced）
在 WinCC 中，可以定义是否传送 VB 脚本“ByRef”（参数地址）或“ByVal”（参数的值）的参数。

仅 VB 脚本的内部变量可以使用 "ByRef" (Call by Reference) 传送参数地址。无论是否将参数

定义为“ByRef”或“ByVal”，通过 HMI 变量，始终能够传送参数的值。
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通过用户定义函数提供趋势视图

使用 VBS 函数读取日志值，以在趋势视图中进行显示时，必须确保时间戳之间的差值大于零。

参数的 大数量（面板和 RT Advanced）
对于“sub”类型，全局函数的 大参数数量为 8，对于“func”类型， 大参数数量为 7。

WebUX 或 WebNavigator 服务器上的脚本

由 Global Script、Alarm Logging 或 Tag Logging 等服务触发的 C 或 VBS 脚本独立于图形运

行系统，因此仅在 WebUX 或 WebNavigator 服务器上运行。

• 此类函数的任何输出（例如通过 printf() 或 HMIRuntime.Trace() 提供的输出）在 WebUX 
或 WebNavigator 客户端上的脚本诊断窗口中不可见。 

• 通过此类函数对图形运行系统进行的所有访问始终会访问 WinCC 服务器的本地图形运行

系统。

参见

Debug (https://msdn.microsoft.com/en-us/library/wk3y866c(v=vs.84).aspx)
Err (https://msdn.microsoft.com/en-us/library/sbf5ze0e(v=vs.84).aspx)

3.2.8 报表

内容

在线帮助中未包含的信息和产品功能的重要信息。

3.2.9 配方

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。
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配方同步（精简面板、面板、精智面板和 RT Advanced）
将数据记录值发送到控制器时，仅当在“常规 > 同步 > 设置”(General > Synchronization > 
Settings) 下为配方选择了“手动传送各个修改过的值（交互模式）”(Manual transfer of 
individual modified values (teach-in mode)) 选项时，才对值进行验证。

在冗余系统中使用配方的要求 (Runtime Professional)
• 仅当使用 WinCC 组件（例如 UA API 的函数、控制变量、WinCC 配方控制）时，才会同

步配方。如果通过 ODBC 等访问数据，则不会同步配方。

• 要进行在线同步，必须在配方巡视窗口的“系统域”(System fields) 下选择“上次访问时

间”(Last access) 选项。

3.2.10 用户管理

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

UMAC 域用户

在 WinCC V16.0 中，尽可使用 UMAC 用户，无 UMAC 域用户。

3.2.11 通信

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

安全通信

只能通过集成连接建立基于 TLS 协议的安全通信。

如果在项目中使用项目间工程组态（Inter-Project Engineering，IPE），也就是将 HMI 设备

连接至设备代理 PLC，且编译期间出现有关证书不一致的错误消息，则需要在原始项目中更

正关联 PLC 的证书。然后需要编译、导出并重新导入 PLC。
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建立与 WinCC Runtime Advanced 的连接

请确保工程组态系统中组态的设备版本与安装的运行系统版本匹配；否则，加载项目时通信

将无法建立或发生延迟。

如果设备版本与安装的运行系统版本不匹配，您可以采取以下措施：

1. 更改工程组态系统中组态的设备版本。

2. 安装与组态的设备版本相对应的 WinCC Runtime Advanced 版本。

非集成连接的连接更改

如果要更改从一个非集成连接到另一个非集成连接间的通信，例如从 Omron 到 Mitsubishi，
则必须确保新的连接同样支持变量的数据类型。

与 Mitsubishi PLC 的连接中断

多次连接中断后，可能会造成 Mitsubishi PLC 的所有连接资源都被占用，并且无法再建立连

接。我们建议您检查控制器的 PLC 程序中的这些连接资源并再次启用它们。

自签名证书 (RT Professional)
不再支持自签名证书。 
如果在服务器侧检测到自签名证书，则会通过之前分配的 PSK 密钥（预共享密钥）进行身份

验证。如果通信伙伴的 PSK 密钥不匹配，则不会建立通信。

“DTL”数据类型的精度

“DTL”数据类型支持精确到纳秒级的时间信息。由于面板对时间信息的支持只能到毫秒级，因

此使用区域指针时将出现以下限制：

• 区域指针“日期/时间”

对于面板到 PLC 的时间信息传送， 小时间单位为 1 毫秒。“DTL”数据类型中微秒到纳秒

的取值范围将用零填充。

• 区域指针“日期/时间 PLC”
对于 PLC 到面板的时间信息传送，微秒到纳秒的范围将被忽略。面板中将继续处理毫秒

级和更低精度的时间信息。

可用 HMI 连接数的限值

设备编译期间将显示一条错误消息，指示“设备和网络”编辑器中 HMI 连接的组态无效。原

因可能是超出了 HMI 设备或 PLC 可用的 大连接数。
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请检查可用的 大连接数。请查阅所用设备的设备手册。

PROFINET IO 与面板 HMI 设备一起使用

使用 PROFINET IO 将 HMI 设备的直接键和 LED 连接到 PLC 时，可以在 HW Config 中进行组

态时定义输入和输出的地址区域的偏移量。

将能够使用 PROFINET IO 的 S7-400 CPU 与下面列出的一种 HMI 设备一起使用时，以下限制

适用：

输入的地址区域的起始位置的偏移不能大于输出的地址区域的起始位置的偏移。

要组态地址参数，在 HW Config 中打开配有 400 系列 CPU 的 PLC。在 HW Config 的工作站

窗口中，选择通过 PROFINET IO 连接的 HMI 设备。在工作站窗口底部的详细视图中显示包含 
HMI 设备属性的表格。在表格中选择包含 HMI 设备地址的行，然后使用快捷菜单打开对象

属性。

在“对象属性”(Object properties) 对话框中启用“地址”(Addresses) 选项卡。在“输入 > 起
始地址”(Inputs > Start) 下组态输入的偏移量。在“输出 > 起始地址”(Outputs > Start) 下组

态输出的偏移量。

RT Advanced 通过 Station Manager (SIMATIC NET) 与 S7-1200 通信

当 SIMATIC S7-1200 与装有 WinCC RT Advanced 的 PC 之间通过路由器进行通信时，PC 存
在以下限制：

• Windows 7：只能通过安装的 SIMATIC NET 8.1 实现

使用 Station Manager 时，这些限制同样适用。通过 Runtime Advanced 的 Station Manager 
实现的连接总是按路由的连接处理。

在 HMI 设备的控制面板中更改 PLC 的 IP 设置和设备名称（精简面板）

在 HMI 设备的“Service and Commissoning > IP-Adaptation”菜单中打开控制面板。如果要更

改 PLC 的 IP 设置或者设备名称，请注意以下内容：

在工程组态系统中，您需要事先在 PLC 的巡视窗口中的“属性 > 常规 > PROFINET 接口 > 以
太网地址”(Properties > General > PROFINET interface > Ethernet addresses) 下选择以下选

项：

• “使用不同方法设置 IP 地址”(Set IP address using a different method)
• “使用不同方法设置 PROFINET 的设备名称”(Set PROFINET device name using a different 

method)
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“在控制面板中设置 PLC 的 IP 协议集（地址）”与 SIMATIC S7-1200 V1（精简面板）

“在控制面板中设置 PLC 的 IP 协议集（地址）”功能未经批准，不能用于以下 PLC：
• SIMATIC S7-1200 V1

通过 PROFIBUS DP 建立连接

如果通过 PROFIBUS DP 实现的 PLC 和 HMI 设备之间的连接发生中断并重新建立连接，则通

信网络中的所有其它 PROFIBUS DP 连接在个别情况下会发生中断和重新建立连接。

在重新连接工作站之前，切断离线工作站的电源。

切换连接

连接从 HMI 设备切换到 SIMATIC S7-300/400、SIMATIC S7-1500 或 SIMATIC S7-1200 控制

器时可能会发生中断。

请注意 SIMATIC S7-1500 或 SIMATIC S7-1200 PLC 中的以下设置： 
• 变量的绝对寻址

• 必须选择“禁用 PUT-GET 通信”(Disable PUT-GET communication) 选项

• 不得设置“全面保护”保护等级

Runtime Professional 与 SIMATIC S7-1200 之间的通信

在生产环境中，WinCC Runtime Professional 与 SIMATIC S7-1200 之间的通信仅限于单站系

统。

Station Manager 中的 RT Advanced
如果 RT Advanced 和 WinAC RTX 使用 PC 的同一个通信处理器，则无法与 SIMATIC S7-1200 
和 SIMATIC S7-1500 进行 HMI 通信。

冗余项目中的原始数据通信 (RT Professional)
由于无法组态冗余伙伴服务器的连接参数，因此诸如 Simatic.NET、命名连接和各种通信块

（如 BSEND/BRCV）只能在有限范围内用于冗余组态的 PC 站。

到 SIMATIC S7-1500 软件 PLC 的非集成连接 (RT Advanced)
WinCC 不支持 HMI 设备和 SIMATIC S7-1500 软件 PLC 间的非集成连接。
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HMI 设备在 IO 设备和 DP 从站操作模式下的传输区

如果您已经为 HMI 设备激活了“IO 设备”或者“DP 从站”操作模式，则在 HMI 设备属性中无

需添加或删除传输区。如果您意外删除或添加了传输区，请断开再重新连接控制器。 

PROFIenergy 通信

要建立 PROFIenergy 通信，请联系客户支持。

SmartClient 连接数

尽管精简面板支持无限数量的 SmartClient 连接，仍建议 多组态两个连接。任何其它连接

都会影响性能。

集成的 Web 服务器：通过 OPC UA 进行通信

如果集成的 Web 服务器通过 OPC UA 进行通信时出现错误消息 8010_0000，请检查已传输

数组的长度。如果数组将通过 OPC UA 传输，则数组 多仅可包含 20 个元素。

3.2.12 系统范围的函数

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

使用设备代理中的系统诊断

要使用 IPE 设备代理中的系统诊断功能（如系统诊断视图），可插入 PLC 报警作为设备代理

的内容。

使用以前版本项目数据初始化设备代理

设备代理无法通过带服务包版本的项目中相关完整版项目的数据进行初始化。

请将源项目升级到服务包版本，之后才能使用该源项目中的数据在目标项目中初始化设备代

理。
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库文本的导入和导出

导入和导出库文本时不支持以下对象：

• 导入：配方、配方元素、配方数据记录、HMI 报警、文本列表条目、画面、报告。

• 导出：文本列表条目、画面、报告。

• 库类型“画面”的导入和导出。

3.2.13 编译和装载

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

编译和加载

如果编译期间产生了内部错误或警告，则使用 HMI 设备快捷菜单中的“编译”>“软件（全部

重建）”命令来编译整个项目。

启动项目的生产操作之前，使用 HMI 设备快捷菜单中的“编译”>“软件（全部重建）”命令

编译整个项目。

如果在项目中使用连接到控制变量的 HMI 变量，则使用快捷菜单中的“编译 > 软件”(Compile 
> Software) 命令对所有修改的块进行编译，然后再编译 HMI 设备。

检查地址参数

当通过快捷菜单中的命令“编译 > 硬件和软件（仅更改）”(Compile > Hardware and software 
(changes only)) 编译项目树中的 HMI 设备时，将不会检查 HMI 设备的地址参数，例如 IP 地
址。如果要确保同样也检查地址参数，则需要在工具栏的“设备和网络”(Devices & networks) 
编辑器中使用“编译”(Compile) 按钮编译 HMI 设备。

将数据下载到 PLC 时的错误消息

面板和 PLC 已连接且正在相互通信。 
如果将数据从面板下载到 PLC 时访问变量，则在面板上将显示一条错误消息。
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设备版本 13.0 或更高版本的精智面板：加载项目时备份数据

如果设备版本 13.0 或更高版本的精智面板传送中断，WinCC 将自动确保无数据丢失并仅当

传送完成后才删除 HMI 设备上的现有数据。

显示传送警报中的字符

在对设备版本 V12 或更低版本的 HMI 设备执行传送操作期间，如果没有正确显示传送警报

中的字符，请检查 Windows 的区域和语言设置。在“非 Unicode 程序的语言”(Language for 
non-Unicode programs) 下设置相应的语言。

减小项目大小

编译 HMI 设备时，出现报警通知您项目大小接近相应 HMI 设备的系统限制。此时，需执行

软件的完整编译以减小项目大小。为此，使用“编译 > 软件（重建所有）”(Compile > 
Software (rebuild all)) 命令。

参见

Microsoft KB3083806 (https://support.microsoft.com/en-us/kb/3083806)

3.2.14 运行系统

3.2.14.1 在运行系统中操作的注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

说明

如果运行系统在 Kiosk 模式下运行，且在全屏模式下禁用了快捷键，则应禁止在 ActiveX 控
件中访问在线帮助，否则，操作员将可访问操作系统。

运行系统中的焦点

如果已在版本 12.0.0 及更早版本的 HMI 设备中组态低对比度组合的焦点颜色和边框颜色，则

在更改 TIA Portal 的设备版本后的运行时可能无法识别焦点。更改这两种颜色之一。
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语言特性 - 屏幕键盘的布局

切换到屏幕键盘布局未安装的运行系统语言时，键盘布局不会发生变化。

在这种情况下，键盘的语言设置保持为 近有效的语言，或使用 Windows 默认键盘布局的

语言设置。

变量值超过 大长度

通过 I/O 字段在字符串变量中输入字符串。如果字符串超过组态的变量数，则会将此字符串

缩短到组态的长度。

空报警文本

运行系统正在运行项目。该项目保存在网络驱动器上。

网络驱动器连接中断时，运行系统会尝试从网络驱动器加载报警文本。

连接断开时，报警窗口或报警视图保持空白状态。

为避免此情况，可将项目复制到本地驱动器，然后再在运行系统中启动该项目。

日志初始化的持续期间（面板，RT Advanced）
可能需要 长 5 分钟的时间来初始化某些存储介质上的日志。成功完成初始化后马上会通过

一个系统事件进行确认。如果运行系统启动时没有用于日志的存储介质，则该系统事件的出

现也可能需要 长 5 分钟的时间。

大量的日志将延迟运行系统的终止（第二代精简面板）

如果使用大量的日志，运行系统的终止将持续较长的时间。对于大量的循环日志，可以使用

分段日志。 

SmartServer 反应迟钝

Windows 7 中，下列程序的启动和响应可能会十分缓慢：

• HMI TouchInputPC
• SmartServer：登录对话框中的 <Ctrl+Alt+Del> 快捷方式

延时由于 Internet 证书验证的回调而造成。

解决方法：
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可在产品 DVD 的 Support\Windows\CRL_Check 或 CD_RT\ Support\Windows7\CRL_Check\
下找到以下文件：

• DisableCRLCheck_LocalSystem.cmd
• DisableCRLCheck_CurrentUser.cmd
1. 使用管理员权限运行“DisableCRLCheck_LocalSystem.cmd”文件。从文件的快捷菜单中选择命

令“以管理员身份运行”(Run as administrator)。
2. 重启 PC。
如果问题依旧，请按下列步骤执行：

1. 双击文件并使用用户权限运行“DisableCRLCheck_CurrentUser.cmd”文件。

2. 重启 PC。

说明

所有用户或 PC 的证书验证回调均被禁用。要恢复原始状态，请按下列步骤执行：

• RestoreDefaults_LocalSystem.cmd
• RestoreDefaults_CurrentUser.cmd
可以在产品 DVD 的下列目录找到文件：

• Support\Windows\CRL_Check or CD_RT\Support\Windows7\CRL_Check\

结束 Sm@rtServer 上的屏幕保护程序

服务器 HMI 设备上的 Sm@rtServer 激活屏幕保护程序时，需要具有 Sm@rtClient 客户端的

写入权限才能终止服务器 HMI 设备上的屏幕保护程序。

防止电源故障期间文件损坏

如果在 WinCC 系统激活的情况下 Windows 系统出现电源故障，文件可能损坏。使用 NTFS 文
件系统可提供更高的安全性。

只有在使用不间断电源 (UPS) 时，才能确保持续、安全的操作。

HMI 设备上的可变字体

自版本 1709 起，Windows 10 支持可变字体（“OpenType Font Variations”）。也可以在工

程组态系统中使用可变字体的变体。运行系统中的实际显示情况取决于 HMI 设备和安装条

件：

• 精简面板、精智面板：不支持可变字体。始终显示基本版本。

• Runtime Advanced、Runtime Professional：如果使用 Windows 10 版本 1709 及以上版

本作为操作系统，并且通过管理员权限安装了字体，则支持可变字体。
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取消激活 NTLMv1 和 SMBv1
可禁用 NTLMv1 和 SMBv1 协议。取消激活这两个协议不会对 WinCC Runtime Professional 的
操作产生任何影响。

说明

NTLMv1 和 SMBv1 带来的安全风险

使用 NTLMv1 和 SMBv1 协议会带来重大的安全风险。网络通信可能会因中间人攻击等受到

影响。

取消激活协议的步骤因操作系统而异。

使用 TLS 加密

始终使用 新版本的 TLS。禁用旧版本。

使用旧版本（TLS 1.0 和 1.1）需要您自担风险。

3.2.14.2 在运行系统中的面板操作的注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

在运行系统中使用鼠标滚轮

所有面板均不支持在运行系统中使用鼠标滚轮

PLC 存储卡上的备份（精简面板）

在 PLC 的存储卡上创建备份文件“A.psb”。创建备份时可能会发生错误，例如连接中断。

这会在 PLC 存储卡上创建一个损坏的文件。这类文件的前 为“"~$”。
如果要使用名称“A.psb”再次保存备份，则需要删除前 为“~$”的文件。

面板数据存储和 S7-1500F（精简面板）

如果密码保护级别为“完全访问，包括故障安全”(Full access incl. fail-safe)，与 S7-1500F 一
同使用时，精简系列面板不支持“面板数据存储”(PDS) 功能。
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“面板数据存储”功能（精简面板）

仅 SIMATIC S7-1200 固件版本 V4.0 及以上版本和 SIMATIC S7-1500，精简系列面板才支持

“面板数据存储”(PDS) 功能。要支持 PDS 功能，面板必须与 CPU 直接相连而不可通过 CP 相
连。

文件扩展名“.ttx”的字体

文件扩展名“.ttx”的字体适用于所有面板和 Runtime Advanced，可正确显示在所有设备中，

例如，“WinCC_flexible_smart”字体。

使用 USB 进行大量数据传输

如果已在组态 PC 上安装了 Windows 10，则“USB”传输通道不可用。

该限制针对以下设备和工具：

• 基本面板：KP300 Basic、KP400 Basic、TP1500 Basic
• WinCC 工程组态系统

• “ProSave”维护工具 

说明

如果在组态 PC 上安装了 Windows 7，则“USB”传输通道保持可用状态。

解决方案

使用其它传输通道来传输项目数据，例如“工业以太网”或“PROFIBUS DP”通道。

修改面板的 IP 地址和设备名称

在精智面板上，甚至可以在运行期间修改 IP 地址和设备名称。

在精简面板上，无法在运行期间修改 IP 地址和设备名称。

报警的状态变化

如果报警的状态发生变化，现有文本列表和变量字段会在必要时进行更新。
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3.2.14.3 在 Runtime Advanced 中操作的注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

启动运行系统

只能通过工程组态系统启动 WinCC Runtime V17。仅可仿真其它版本的 WinCC Runtime。 

用于启动 Runtime Advanced 的授权

在运行 Windows 操作系统的计算机上，仅当启动运行系统的用户是“Siemens TIA 工程

师”(Siemens TIA Engineer) 组的成员且拥有相应权限时，才能启动 WinCC Runtime 
Advanced。 

Windows 10 计算机的屏幕保护程序

对于 Windows 10 计算机，在输出“错误”类别警报时激活的屏幕保护程序不再终止。

平板模式下的 Windows 10
不建议在平板模式下使用 Windows 10。
当在 Windows 10 中以平板模式运行应用程序时，例如 Runtime Advanced、Sinumerik 
Operate 等，这些应用程序将在启动后 小化。

在运行系统中使用 .Net 控件

如果将 .Net 控件作为“自定义 .Net 控件”组合到项目中，则必须将属于这些控件的文件复

制到 WinCC Runtime 的安装目录中，也就是复制到

“C:\ProgramFiles\Siemens\Automation\WinCC RT Advanced”。否则，将无法在运行系统中加

载这些控件。

禁用自动检查软件更新

如果 PC 上同时安装了工程系统和运行系统，操作员可以获得软件更新通知。为使工程系统

在多站系统中稳定运行，所有 PC 上都必须安装同一软件版本。

可以禁用自动检查软件更新，从而提高性能。
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要禁用自动检查软件更新，请转至“设置 > 常规 > 软件更新”(Settings > General > Software 
updates) 并取消激活“每日检查更新”(Check for updates daily) 选项。

通过 OPC 访问数组变量

如果将 WinCC Runtime Advanced 用作 OPC UA 服务器，则仅当激活了“OPC UA Server Array 
index range access”设置时才支持读取数组变量。 
仅当 OPC UA 客户端支持设置“Write array elements without IndexRange”时才能写入数组变

量。

基于开放式控制器的 Runtime Advanced 自动启动

WinCC Runtime Advanced 的自动启动不能使用连接的开放式控制器进行组态。 
手动启动 Runtime 或将“HmiRTM.exe”添加到 Windows“自动启动”(Autostart) 文件夹。

在 I/O 字段中输入 LINT（长整型）数据类型

如果在 I/O 字段中使用了 LINT 数据类型，并在 I/O 字段中输入了浮点数，则忽略小数位。

报警的状态变化

如果报警的状态发生变化，现有文本列表和变量字段会在必要时进行更新。

3.2.14.4 Runtime Professional 的操作注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

操作系统中的用户授权

1. 必须将所有用户都添加到“SIMATIC HMI”用户组。这也适用于要远程打开 WinCC 项目的用户。

2. 项目存储文件夹必须有 NTFS 授权，“SIMATIC HMI”有完全访问权限并且“SIMATIC HMI Viewer”
有读取权限。所有从属对象都必须继承该授权。

锁定快捷键

如果要在 Windows 系统中锁定快捷键，则必须在操作系统的管理工具中更改组策略。
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有关此内容的详细说明，请参见以下 SIMATIC 在线客户支持网站中的 FAQ 条目 ID
“44027453”：
Internet：WinCC FAQ 44027453 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
44027453) 

取消停靠的工具栏

如果对 Windows 任务栏使用设置“始终在前端”，则可在运行系统中将取消停靠的工具栏

隐藏于 Windows 任务栏之后。要再次显示工具栏，请按以下步骤操作：

1. 在任务栏的快捷菜单中选择“属性”(Properties) 命令。

2. 禁用“将任务栏保持在其它窗口的前端”(Keep taskbar on top of other windows)。

服务器与客户机之间的连接故障

如果服务器与客户机之间的连接有故障，检查 PG/PC 接口的设置。TCP/IP(Auto) 不应用于“所

用接口参数分配”(Interface Parameter Assignment Used)。而应使用固定 IP 地址。

服务器与客户机之间的连接故障

如果计算机用作装有工程组态系统的服务器且客户机无法连接到服务器，则应检查服务器上

设置的发布。

1. 退出服务器上的运行系统。

2. 在服务器桌面上的网络环境快捷菜单中，选择“查找计算机...”(Find computer...) 命令。

3. 输入要查找的计算机的服务器名称。

4. 打开找到的计算机以查看共享目录。

5. 删除所有以“WinCC_Project_HMI”开头的发布。有关此内容的详细信息，请参见操作系统文档。

这一故障是由“另存为...”(Save as...) 命令以及启动新项目的运行系统共同作用的结果。可

使用“另存为...”(Save as...) 命令复制项目副本以进行备份。但应继续使用原始项目。

启动 WinCC Runtime Professional
如果在一台计算机上运行工程系统和运行系统，则只应通过 TIA Portal 启动或结束在工程系

统中打开的项目的运行系统或仿真。不应使用其它选项，例如任务栏信息区域中的符号。

在客户端上组态自动启动时，会要求您为每个已注册的服务器项目输入登录名和密码。要为

每个服务器分配登陆名，必须通过“应用”(Apply) 按钮确认相应项目路径的输入。也意味着，

必须为冗余或替代项目输入两次登录名和密码。
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设置 SQL 服务器的服务

为了保证在用于 WinCC 和 WinCC Runtime 时 SQL 服务器的各项功能均可正常工作，您需要

检查 SQL 服务器的设置。

1. 在“开始”(Start) 菜单中，单击“Programme > Microsoft SQL Server.. > Configuration Tools > 
SQL Server.. Configuration Manager”。

2. 在项目树中单击“SQL Server Services”。
3. 检查服务“SQL Server (WinCC)”、“SQL Server (WINCCPLUSMIG)”和“SQL Server Browser”。

必须为“Start Mode”输入“Automatic”。
必须为“SQL Server (WinCC)”的“LocalSystem”输入“Log On As”。
必须为“LOCALSERVICE”输入“SQL Server Browser”。
必要时可更改设置。

4. 在项目树中单击“SQL Server Network Configuration”。
5. 单击“Protocols for WinCC”。
6. 检查“TCP/IP”协议。必须在“Status”中输入“Enabled”。必要时更改设置。

WinCC Runtime Professional 中的“报告系统错误”

在 WinCC Runtime Professional 中，“报告系统错误”功能只能用于 S7-300 或 S7-400。在

报警视图中，对于每个诊断类型，任何时候只能显示一个报警。将不会显示同一诊断类型的

其它错误的报警。

WinCC 接口和 64 位操作系统

WinCC Runtime Professional 的开放式接口原生不支持 64 位系统。受此影响的主要有 
Runtime API、VBS 和 WinCC OleDB 供应程序。为了将 WinCC 接口与 64 位操作系统结合使

用，请注意以下事项：

- 不可以直接通过双击来启动 VB 脚本。必须在“syswow64\wscript.exe”下明确使用 32 位版本。

- 使用 WinCC API 的 .NET 应用程序必须明确编译为 32 位应用程序，不要使用“AnyCPU”，而是

“x86”。
- 不要将 C++ 应用程序编译为 64 位应用程序。

WinCCViewer RT 中的动态图形

如果使用图形集中的动态图形，例如与脚本建立关联，则这些图形不会在 WinCCViewer RT 
中更新。

在“运行系统设置 > 图形设置”(Runtime Settings > Graphic Settings) 下，选择“用户自定

义”(User-defined) 选项。
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运行系统专业版：在未连接到组态 PC 的情况下加载项目 
在操作员站上加载项目之前，请备份“用户管理”(User administration) 和“配方数据”(Recipe 
data) 等数据。

1. 默认情况下将覆盖用户管理数据。 
因此，可使用系统函数“ExportUserManagement”在项目中组态两个按钮，用于导出和导入用
户管理数据。只有在 Runtime 中对用户视图进行更改时才需要导出该数据。

2. 在“加载预览”(Load preview) 对话框中，指定加载项目时是否覆盖配方数据。 
在配方视图中，可使用操作员控件“导出日志”(Export log) 和“导入日志”(Import log) 保存配
方数据。

注意，Runtime 中使用的是 近导入或加载的数据。

系统诊断中与 S7-1200 的连接

使用系统诊断时，只有 WinCC Runtime Professional HMI 系统可与 S7-1200（ 高版本为 
V3）相连。

禁用自动检查软件更新

如果 PC 上同时安装了工程系统和运行系统，操作员可以获得软件更新通知。为使工程系统

在多站系统中稳定运行，所有 PC 上都必须安装同一软件版本。

可以禁用自动检查软件更新，从而提高性能。

要禁用自动检查软件更新，请转至“设置 > 常规 > 软件更新”(Settings > General > Software 
updates) 并清除“每日检查更新”(Check daily for updates) 复选框。

在线增量加载功能的限制

更换设计时，项目的在线增量加载功能将丢失。此时，TIA Portal 将不会输出任何错误消息。

PDF 格式报表中的画面对象

在运行系统中生成的 PDF 文件格式报告中的画面对象质量取决于所用 PDF 打印机驱动程序。

Windows 10 更新后运行系统中的项目

已在搭载 WinCC Professional V15 和 WinCC Professional RT V15 的两台 PC 上安装 Windows 
10 版本 1709。在运行系统 PC 中，Windows 10 已更新为版本 V1803。Windows 10 更新后，

运行系统中可能无法再手动打开从工程组态系统 PC 上所加载的项目。

解决方法：将 WinCC SQL 实例的服务启动类型手动设置为“自动（延迟启动）”(Automatic 
(Delayed Start)) 并重启系统。
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日志存储空间要求

要计算所有分段及个别分段的报警存储空间要求，需要每秒接收的平均报警数量信息。 大

存储空间要求应考虑大约 4000 字节大小的报警所需的空间。适用于以下规则：

存储空间要求 = 报警数/s * 4000 字节 * 60 s/min * 60 min/h * 24 h/天 * 31 天/月 * y 个月。

以每秒一个报警为例：

• 2 个月中所有分段的 大大小约为 20 GB
• 对于每个分段，每天大约为 330 MB
要计算所有分段及个别分段的数据日志存储空间要求，需要每秒记录的值个数以及过程值的

平均长度相关信息。适用于以下规则：

存储空间要求 = 日志值个数/s * 字节数 * 60 s/min * 60 min/h * 24 h/天 * 31 天/月 * y 个月

以每秒 750 个日志值为例：

• 对于 16 字节的过程值，所需的存储空间大约为 60 GB 
• 对于 6 字节的过程值，所需的存储空间大约为 22 GB

多点触控设备上自动注销

为确保组态的自动注销功能即使在使用 SIMATIC Logon V1.6 更新 3 的情况下也可在配有多

点触控屏幕的设备上正常使用，请组态任意功能，例如将变量的某一位设为屏幕的“已触摸”

事件。这样会在触摸屏幕时复位注销时间定时器。

3.2.14.5 通过证书进行安全通信 (RT Professional)
基于 Runtime Professional 证书的通信已改进。

概述

支持的 S7 PLC
WinCC Runtime Professional 可通过证书与以下 S7 PLC 通信：

• S7-1500 PLC 固件版本 V2.9 及更高版本 
• S7-1200 PLC 固件版本 V4.5 及更高版本 

说明

以下所有声明仅适用于采用此固件的 S7 PLC。
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扩展功能

Runtime Professional 与 S7 PLC 之间基于证书的通信已改进，具体如下：

• HMI 设备与 S7 PLC 之间通过非集成连接进行的通信现在支持自签名证书。

• 简化了 S7 PLC 的升级过程。TIA Portal 中不再强制升级。

仅在现场升级的 S7 PLC 现在可通过自签名证书与 HMI 设备通信。自签名证书会自动从 PLC 
加载到 HMI 设备的证书存储库中。 

要使用这些功能，请在 HMI 设备上启用“ForceSecure”选项。

使用自签名证书

可以使用下列自签名证书选项：

• 使用在 TIA Portal 中生成的自签名证书。

使用添加 S7 PLC 或升级现有 S7 PLC 时自动创建的证书。或者选择不同于默认设置的证书

设置，并自行生成自签名证书。

下载证书时，证书将复制到运行系统项目文件夹。 
• 使用默认自签名证书。

TIA Portal 中未提供 PLC 的证书，应在 HMI 设备上为 PLC 连接类型启用“ForceSecure”选项。

下载到 PLC 时，会生成自签名证书。首次尝试在 PLC 与 HMI 设备之间建立连接时，会将

证书复制到 HMI 设备的证书存储库。证书复制到包含受信任证书的文件夹后，即可用于

通信。 

启用或禁用“ForceSecure”选项

简介

“ForceSecure”选项可确保 HMI 设备与 S7 PLC 之间通过以下连接进行的通信受证书保护：

- 非集成连接 
- 未在 TIA Portal 中组态证书的连接 
如果此选项已启用，但未在运行系统项目文件夹中找到任何 PLC 证书，运行系统会在 HMI 设
备证书存储库的“trusted”文件夹中搜索合适的证书。

说明

该选项不会影响与不支持证书的 S7 PLC 之间的通信。

默认设置

对于集成连接、非集成连接和设备代理，系统默认禁用该选项。 
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操作步骤

说明

建议为所有连接类型启用此选项。

要为 HMI 设备组态此选项，请按以下步骤操作：

1. 创建“ForceSecure.xml”文件。

2. 将以下 XML 结构复制到文件中：
<?xml version="1.0"?> 
   <root> 
   <NonIntegrated>true</NonIntegrated> 
   <Integrated>true</Integrated> 
   <IntegratedProxy>true</IntegratedProxy> 
   </root>

3. 要为其中一种连接类型禁用证书存储库评估，请将其节点设为“false”。

说明

这种情况下，通过非集成连接进行的通信无法受证书保护。 
对于集成连接和设备代理，仅当在 TIA Portal 中升级 PLC 后，才能进行受证书保护的通信。

4. 将工程组态设备上的文件复制到 HMI 设备所添加项目的 TIA 项目目录中的以下文件夹： 
“…\AdditionalFiles\Rdp”

5. 编译并下载 HMI 设备。
设置将应用于 HMI 设备与其所连接 S7 PLC 之间的通信。

要为在 TIA Portal 中创建的所有项目集中组态“ForceSecure”选项，请按以下步骤操作：

1. 如上文所述执行步骤 1 到 3。
2. 将工程组态设备上的文件复制到程序目录

“C:\ProgramData\Siemens\Automation\ConfigFiles\RDP”。
3. 要为个别项目使用其它组态，请按上文的步骤 1 到 4 中的说明进行操作。 
如果 XML 文件位于程序目录中和 TIA 项目目录中，项目目录中的组态会生效。

升级 S7 PLC
使用自签名证书时，可以使用下列选项。

在现场升级 S7 PLC，而不在 TIA Portal 中升级

要求：

在连接到 S7 PLC 的 HMI 设备上，已为 S7 PLC 连接类型启用“ForceSecure”选项。
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操作步骤：

1. 在 TIA Portal 中升级 HMI 设备。

2. 在现场更换 S7 PLC 和 HMI 设备。

3. 下载 S7 PLC 和 HMI 设备。
下载后，运行系统项目文件夹不包含该 S7 PLC 的证书。 

4. 启动运行系统。
首次尝试建立连接时，会自动从 S7 PLC 加载自签名证书。自签名证书 终会存储到 HMI 设备
证书存储库的以下文件夹中：
%PROGRAMDATA%\Siemens\Automation\device-certificate-
store\untrusted 

5. 以手动方式或使用脚本将 HMI 设备证书存储库中的 PLC 证书复制到包含受信任证书的文件夹
中：
%PROGRAMDATA%\Siemens\Automation\device-certificate-
store\trusted\certs 

在现场升级或在 TIA Portal 中升级

针对集成连接和设备代理的操作步骤： 
1. 在 TIA Portal 中升级 S7 PLC 和 HMI 设备。

2. 在现场更换 S7 PLC 和 HMI 设备。

3. 下载 S7 PLC 和 HMI 设备。
下载后，运行系统项目文件夹包含该 S7 PLC 的证书。 

4. 启动运行系统。
HMI 设备与 PLC 信任对方的证书。无需执行其它步骤。

针对非集成连接的操作步骤：

1. 在 TIA Portal 中升级 S7 PLC 和 HMI 设备。

2. 在 HMI 设备上为非集成连接类型启用“ForceSecure”选项。

3. 在现场更换 PLC 和 HMI 设备。

4. 下载 PLC 和 HMI 设备。
下载后，运行系统项目文件夹不包含该 S7 PLC 的证书。 

5. 启动运行系统。 
首次尝试建立连接时，会自动从 S7 PLC 加载自签名证书。自签名证书 终会存储到 HMI 设备
证书存储库的以下文件夹中：
%PROGRAMDATA%\Siemens\Automation\device-certificate-
store\untrusted

6. 以手动方式或使用脚本将 HMI 设备证书存储库中的 PLC 证书复制到包含受信任证书的文件夹
中：
%PROGRAMDATA%\Siemens\Automation\device-certificate-
store\trusted\certs
HMI 设备与 PLC 信任对方的证书。

此外，也可以提前从 TIA Portal 中导出 PLC 证书，并在启动运行系统之前将其复制到

“...\trusted\certs”文件夹。证书文件中需包含以下名称： 
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“S7PlusChannel_<PLC_IP>.der”，例如“S7PlusChannel_192.168.0.1.der”

3.2.15 插件

3.2.15.1 Sm@rtServer

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

在 Windows 10 中打开 SmartClient *.sac 文件

使用可执行文件 SmartClient.exe 以 *.sac 格式保存当前 SmartServer 连接的数据。要在 
Windows 10 中自动打开以这种方式生成的文件，必须通过 SmartClient.exe 中的选择按钮和

对话框手动打开一次带 SmartClient.exe 的 *.sac 文件。 

3.2.15.2 审计

内容

在线帮助中未包含的信息和产品特征的重要信息。

WinCC Audit Viewer 7.2 更新 
WinCC Audit Viewer 7.2 提供了手动安装的更新，可以选择安装。  
可以通过运行产品 DVD 支持目录中的“AuditViewer_V72_00_Upd1.exe”文件来安装 WinCC 
Audit Viewer 7.2 更新。

3.2.15.3 DataMonitor

内容

在线帮助中不再包含的信息和产品功能的重要信息。
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卸载 WinCC Runtime
如果还要在卸载 WinCC Runtime Professional 之后使用 DataMonitor，则必须如下所述执行

安装修复：

1. 打开“控制面板”(Control Panel)。
2. 双击“添加/删除程序”(Add/Remove Programs)。
3. 在已安装程序列表中选择“SIMATIC WinCC/DataMonitor 客户端”(SIMATIC WinCC/DataMonitor 

client)
4. 单击“更改/删除”(Change/Remove) 按钮。

5. 在 WinCC/DataMonitor 安装程序中选择“修复”(Repair) 设置。

装有 Windows 7 的 PC 上的 Excel-Workbook
如果在装有 Windows 7 的 PC 上操作 Excel-Workbook ，则需要禁用“Aero Glass”显示模式。

Web 部件的时区

在 Web 中心内的特定时区中创建并组态 Web 部件时，时区会存储在 Web 中心内。 
如果操作系统中的时区发生了改变，就可能会导致 Web 部件中的时间显示错误。   

3.2.15.4 WebNavigator

有关 WebNavigator 的常规信息

简介

这些发行说明包含重要的信息。

与手册和在线帮助中的信息相比，这些发行说明中的内容优先级更高。

这些发行说明包含许多有用的信息，请仔细阅读。

安全提示

此外，要确保西门子产品和解决方案的安全操作，还须采取适当的预防措施（例如：设备单

元保护机制），并将每个组件纳入全面且先进的工业安全保护机制中。

此外，还需考虑到可能使用的所有第三方产品。

更多有关工业安全的信息，请访问 http://www.siemens.com/industrialsecurity。
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WebNavigator 客户端的安全限制

注意

Internet Explorer 中的安全限制和响应时间

使用 WebNavigator 客户端时，请遵守 Internet 特定安全限制。

WebNavigator 客户端可能要比常规 WinCC 客户端使用更长的时间（>20 秒）来识别是 
WebNavigator 服务器已经停机还是通信有故障。

通过 HTTPS 进行的安全连接

要提高通信的安全性，组态 WebNavigator 服务器，使其仅支持 HTTPS 连接。

为此，需要 WebNavigator 服务器的数字证书。还需要在 WebNavigator 客户端使用 SSL 证书。

有关更多详细信息，请参见“通过 HTTPS 设置安全连接”。

通过代理服务器进行通信

通过代理服务器通信时，以下内容适用：

• WebNavigator 客户端必须是服务器域的成员。

• 如果在 WebNavigator 客户端上注册的用户无权访问代理服务器，则通过 NTLM 验证登录

代理服务器，步骤如下：

1.将出现代理服务器登录对话框。

2.将出现 WinCC 用户登录对话框。

3.将再次出现代理服务器登录对话框。

避免 WebNavigator 出现跨网站请求伪造

跨网站请求伪造与跨网站脚本（XSS，跨网站脚本）产生的漏洞相似。 
当认证用户单击恶意链接时将触发攻击。即使在浏览器中禁用脚本，该漏洞仍然存在。

Siemens 建议：

• 请勿使用需要使用 Internet 的其他任何应用程序或服务。

• 当不再使用 WebNavigator 时，请注销。
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深度防御

请遵循西门子网站上“工业安全性”的说明：

• http://www.industry.siemens.com/topics/global/en/industrial-security/concept/Pages/
defense-in-depth.aspx

WebNavigator 服务器：请勿组态标准端口“80”
例如，在 WinCC Web 组态器中组态端口时，使用“8080”，而不是标准端口“80”。

有关 WebNavigator 的常规信息

WebNavigator 服务器上的脚本

由 Global Script、Alarm Logging 或 Tag Logging 等服务触发的 C 或 VBS 脚本独立于图形运

行系统，因此仅在 WebNavigator 服务器上运行。

• 此类函数的任何输出（例如通过 printf() 或 HMIRuntime.Trace() 提供的输出）在 
WebNavigator 客户端上的脚本诊断窗口中不可见。 

• 通过此类函数对图形运行系统进行的所有访问始终会访问 WinCC 服务器的本地图形运行

系统。

改变项目

改变项目后，可能会偶尔发生 Internet 信息服务 (IIS) 无法操作的情况。

这时必须重启动计算机。

终端服务器：使用用户证书登录

以下组策略会影响使用用户证书的用户登录行为：

本地组策略 设置

计算机组态 > Windows 设置 > 安全设置 > 本地策略 > 
安全选项：(Computer Configuration > Windows 
Settings > Security Settings > Local Policies > Security 
Options:)
“系统密码：强制为存储在计算机中的用户密钥使用强

密钥保护”(System cryptography: Force strong key 
protection for user keys stored on the computer)

用户每次使用密钥时，都必须输入

密码
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通过此设置，可在终端会话建立时在其它已登录用户的会话中提示输入用户证书密码。

更正措施

为了避免这一 Windows 行为，请在用作终端服务器的系统上使用默认设置“未定义”(Not 
defined)。
仅当该组策略激活时，才会出现此行为。

自定义 ActiveX 控件（工业 X）
如果使用自定义 ActiveX 控件（工业 X），必须确保与 WinCC 和 WebNavigator 服务器或 
WebNavigator 客户端兼容：

• 在装有 WinCC 和 WebNavigator 服务器或客户端的计算机上直接安装 ActiveX 控件。

必须在安装 WinCC 和 WebNavigator 服务器或客户端之前安装 ActiveX 控件。

如果之后 ActiveX 控件无法做到无错运行，则说明不兼容。

• 在 WebNavigator 客户端上通过 Web Navigation 用户界面安装为插件。

如果 ActiveX 控件打包在插件中并通过下载进行安装，则升级 WinCC 和 WebNavigator 服
务器或客户端还需要使用此 ActiveX 控件生成新插件。

创建插件时，确保使用兼容的二进制项（DLL 和 OCX 等）。

Visual C++ Redistributable for Visual Studio
Visual Studio C++ 2015 的 Microsoft 可再发行软件包随 WinCC 一起安装。

例如，如果您要使用低于 Visual Studio 2015 版本创建的 ActiveX 控件或 Visual Basic 项目，

则必须安装相应的软件包。

版本低于 Visual Studio 2015 的可再发行软件包的安装文件包含在 WinCC 供货范围内：

• “Additional Content”DVD：
“VCRedist”文件夹

选择所需版本的设置：

• 2005x86 / 2005x64
• 2008x86 / 2008x64
• 2010x86 / 2010x64
• 2012x86 / 2012x64
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WebNavigator 安装注意事项

安装注意事项

卸载 WinCC：以后必须安装 WebNavigator 客户端

如果卸载 WinCC，需要后安装 WebNavigator 客户端。

安装插件后的消息

安装插件期间，“程序兼容性向导”可能会输出消息。

但会正确安装插件。

因此，可通过“程序已正确安装”(The program was installed correctly) 确认此消息。

WebNavigator 客户端：带“基本过程控制”的 WinCC 计算机

如果 WebNavigator 客户端已连接到具有“WinCC 基本过程控制”插件的计算机，必须在客户

端上安装“WinCC 基本过程控制”插件。

没有该插件，无法在 WebNavigator 客户端上使用 WinCC 基本过程控制功能。例如，相关 
ActiveX 控件和组显示将不可用。

安装插件

该插件位于 WebNavigator 服务器上的<wincc_installationpath>
“\WebNavigator\Server\Web\Install\Custom”文件夹中。

可从 WebNavigator 导航用户界面下载区域中下载该插件。

可在《WinCC 信息系统》中找到有关支持/不支持的功能的说明：

• “过程控制选项 > 过程控制系统选项概览 > 在 PCS 7 环境中组态 > Web 客户端”

具有 WinCC 基本过程控制功能的专用 Web 服务器

如果要将 WebNavigator 客户端安装到具有 WinCC 基本过程控制的专用 Web 服务器上，则

在安装 WebNavigator 客户端后必须立即安装插件“WinCC 基本过程控制”。

插件的下载页面会显示出来。只有在安装用于显示过程画面的插件后，才能退出此页面。

有关在连接到 PCS 7 OS 时受支持的 WebNavigator 客户端功能的详细信息，请参见 PCS 7 文
档。
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WebNavigator 服务器：用户 WNUSR_DC92D7179E29
安装 WinCC/WebNavigator 服务器之后，将在通过 WinCC Web Configurator 进行初始组态期

间创建用户“WNUSR_DC92D7179E29”。
该用户仅在内部使用。要保持 Web 服务器正常运行，请勿删除或修改此用户。

为了提供系统的安全性，请定期更改此用户的密码。为此，可使用“CCSetWebNavPwd.exe”
工具。

有关详细信息，请参见 WinCC/WebNavigator 文档：

• “WinCC/WebNavigator 文档 > 组态 WebNavigator 系统 > 组态 WebNavigator 服务器 > 组
态 WebNavigator Web 页面 > WinCC Web Configurator”

设置组态密码

要在组态之前定义自己的密码，可在 PC 注册表中创建一个临时密钥。

有关更多信息，请参见“西门子工业支持”。

WebNavigator 客户端的一般注意事项

Web 客户端的注意事项

WebNavigator 客户端的安全限制

注意

Internet Explorer 中的安全限制和响应时间

使用 WebNavigator 客户端时，请遵守 Internet 特定安全限制。

WebNavigator 客户端可能要比常规 WinCC 客户端使用更长的时间（>20 秒）来识别是 
WebNavigator 服务器已经停机还是通信有故障。

Windows Server 操作系统：在 WinCCViewerRT 中加载过程画面

Web 客户端可能不会显示装有“Windows Server 2016 / 2019 / 2022”操作系统的 PC 上 
WinCCViewerRT 中的任何过程画面。

检查 Web 客户端的设置：

1. 例如，要在“控制面板”(Control Panel) 中显示图标，请在“查看方式”(View by) 下拉列表中
选择“小图标”(Small icons)。

2. 单击“Internet 选项”(Internet options) 条目。
属性对话框打开。
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3. 在“安全”(Security) 区域的“高级”(Advanced) 选项卡中，禁用以下条目：

– 不将已加密的页面存盘(Do not save encrypted pages to the disk)
4. 单击“确定”(OK) 关闭对话框。

通过组策略更改设置

如果您通过组策略管理 Web 客户端，请按以下步骤操作：

1. 要打开本地组策略的编辑器，请在 Windows 搜索字段中输入“gpedit.msc”。
2. 在导航区域中选择以下条目：

– 计算机配置 > 管理模板 > Windows 组件 > Internet Explorer > Internet 控制面板 > 高
级页(Computer Configuration > Administrative Templates > Windows Components > 
Internet Explorer > Internet Control Panel > "Advanced" Page)

要按字母顺序对列表进行排序，请单击列标题“设置”(Setting)。
3. 双击“不将已加密的页面存盘”(Do not save encrypted pages to disk)。
4. 选择“已禁用”(Disabled) 或“未配置”(Not Configured) 选项。

5. 单击“确定”(OK) 关闭对话框。

WebNavigator 客户端：通过 WinCC 控件进行打印时的防火墙设置

为了在客户端上进行打印，您需要针对使用的配置文件定义以下防火墙设置：

1. 打开“控制面板 > 系统和安全 > Windows 防火墙”(Control Panel > System and Security > 
Windows Firewall)。

2. 在导航栏中，单击“允许程序或功能通过 Windows 防火墙”(Allow a program or feature 
through Windows Firewall)。

3. 在“允许的程序和功能：”(Allowed programs and features:) 列表中，激活相关配置文件的“文
件和打印机共享”(File and printer sharing) 条目。

4. 返回到 Windows 防火墙起始页。 
5. 在导航栏中，单击“打开或关闭 Windows 防火墙”(Turn Windows Firewall on or off)。
6. 如果防火墙已启用，则禁用设置“阻止所有传入连接，包括位于允许程序列表中的程序”(Block 

all incoming connections, including those in the list of allowed programs)。

WebNavigator 客户端：ODK 函数“PWRTCheckPermissionOnPicture”
为在 WebNavigator 客户端上使用 ODK 函数“PWRTCheckPermissionOnPicture”，安装插件

“WinCC 基本过程控制”和“高级过程控制”。

WebNavigator 客户端：WinCC ServiceMode 下，WebNavigator 服务器上的 WinCC 报警控件

初始状态

WebNavigator 客户端与 WinCC 服务模式下运行的 WebNavigator 服务器相连。
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行为

如果使用早于 WinCC V7 的 WinCC 报警控件（通过服务器前 连接），则无法打开选择对

话框。

解决方案

使用自 WinCC V7 开始提供的 WinCC 报警控件。

WebNavigator 客户端：诊断文件“WebNavReconnnect.log”
在安装 WebNavigator 客户端之后，诊断文件“WebNavReconnnect.log”将保存在文件夹

“<User>\Application Data\LocalLow\Siemens\SIMATIC.WinCC\WebNavigator\Client”中。

诊断文件将保存到相应的用户配置文件中，这样该用户将不再需要具有管理员权限。

WebNavigator 客户端：“GCreateMyOperationMsg”功能的“FLAG_COMMENT_DIALOG”
WebNavigator 客户端不支持“GCreateMyOperationMsg”函数的“FLAG_COMMENT_DIALOG”
参数。

WebNavigator 的 Internet Explorer 的注意事项

Internet Explorer 的注意事项 

Internet Explorer 中的安全设置：通过 SSL 连接安装

如果要通过 SSL 连接从 ASP 门户下载 WebNavigator，请注意在某些条件下可能无法进行下载。

可以使用下列设置之一更正此问题：

• 在 Internet Explorer 的 Internet 选项的“高级”(Advanced) 选项卡中，禁用“Do not save 
encrypted pages to disk”选项。

• 在“控制面板/添加/删除程序/Windows 组件”中，禁用“Internet Explorer Enhanced 
Security Configuration”选项。

WebNavigator 服务器：在 Internet Explorer 中显示虚拟文件夹

在使用 Internet Explorer 作为 WebNavigator 浏览器时，请注意如下事项：

要将虚拟文件夹添加到现有网站，请在驱动器的子目录中创建此网站。

在根目录中创建网站时，例如在 D:\ 下，Internet Explorer 可能无法显示虚拟文件夹的内容。
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要始终显示内容，请更改 IIS 中的 .NET 设置：

1. 打开“Internet 信息服务 (IIS) 管理器”(Internet Information Services (IIS) Manager)。
2. 在导航中，单击“应用程序库”(Application pools) 条目。

3. 在“WebNavigatorAppPool”的快捷菜单中，选择条目“基本设置”(Basic settings)。
4. 在“.NET CLR 版本”(.NET CLR version) 列表中，选择 .NET 版本“v2”，例如：

WebNavigator 客户端：Windows Server 2012 中的 Internet Explorer 设置

要使用 WebNavigator 客户端在 Windows Server 2012 上加载起始画面，请在 Internet 
Explorer 中禁用以下设置：

• “工具 > Internet 选项 > 高级 > 不要将加密页面保存到磁盘”。

WebNavigator 客户端：在 Internet Explorer 中显示 ActiveX 控件

默认情况下，在 Internet Explorer 中禁用 ActiveX 控件。

因此，WinCC 控件在 WebNavigator 客户端上的 Internet Explorer 中无法正确显示。

要正确显示 WinCC 控件，将 Web 服务器添加到可信站点中，然后仅针对“可信站点”(Trusted 
sites) 区域启用 ActiveX 控件。

要防止其它的外部 ActiveX 控件调用 Internet Explorer，在更改后确保受限的安全性设置仍

应用于其它区域。

有关详细信息，请参见以下文档： 
• WinCC/WebNavigator：“WinCC/WebNavigator 安装说明 > 安装 WebNavigator 客户端 > 

AUTOHOTSPOT”
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WebNavigator 客户端：更新包含面板的画面

要在过程画面中显示更改的面板，请在浏览器中刷新 Web 客户端的视图，例如使用 <F5> 或
使用  按钮。

3.2.15.5 WebUX

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

3.2.15.6 冗余

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

冗余系统组态中的名称

仅 HMI 设备的计算机名称与冗余系统的组态有关。可以在其操作系统中设置 HMI 设备的计

算机名称。项目树中 HMI 设备的名称仅用于标识项目中的 HMI 设备。

3.2.15.7 SIMATIC 信息服务器

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

在同一个 PC 上安装 SIMATIC Information Server 和 WinCC Runtime Professional
要在同一个 PC 上安装 SIMATIC Information Server 和 WinCC Runtime Professional，请按照

以下安装顺序进行操作：

1. 安装 WinCC Runtime Professional。
2. 安装信息服务器。

如果未按照上述安装顺序进行操作，则可能会出现连接问题。
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3.2.16 移植

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

移植使用 WinCC V7 创建的项目

移植的前提条件是，此项目已由 WinCC V7.5 更新 3 及以上版本处理。

进度条

进度条上显示的值为 100% 时，说明软件仍在运行剩余任务（如，关闭引用）。在这种状态

下，软件不会响应用户输入。

3.2.17 HMI 设备

3.2.17.1 有关 HMI 设备的说明

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

不受支持的 HMI 设备（TIA Portal V15 及以上版本）

TIA Portal V15 及以上版本不再支持版本为 11.x 的 HMI 设备。 
TIA Portal V15 及以上版本不再支持以下 HMI 设备：

• WinAC MP 177、WinAC MP 277、WinAC MP 377
• 面板：70 系列、170 系列和 270 系列 OP 和 TP
• 多功能面板：170 系列、270 系列和 370 系列多功能面板

 要在 TIA Portal V15 中使用其他设备，例如已经在版本 11.x 中组态的精简、紧凑或移动面板，

请更改相关设备的设备版本。

安装目录中的存储结构也不再包含 11.0 的数据。相比以前的版本，有助于减少 TIA Portal 安
装包的大小。
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不受支持的 HMI 设备（TIA Portal V15.1 及以上版本）

在 TIA Portal V15.1 及以上版本中，不再支持以下 HMI 设备：

• WinCC Runtime Advanced V11

不受支持的 HMI 设备（TIA Portal V16 及以上版本）

在 TIA Portal V15.1 及以上版本中，不再支持以下 HMI 设备：

• 设备版本为 12.x 的移动面板 
• 设备版本为 12.x 的精智面板

• 设备版本为 13.x 的 KP1500 Comfort
• 设备版本为 13.x 的 TP1500 Comfort
• 设备版本为 13.x 的 TP1900 Comfort
• 设备版本为 13.x 的 TP2200 Comfort

多键操作

多键操作可能会触发意外的动作：

• 使用按键设备时，同时按下的功能键不得超过两个。

• 使用触摸屏设备、标准 PC 或平板 PC 时，一次只能按下一个功能键。

HMI 设备具有较大的通信负载

如果给面板分配了许多到 PLC 或其它 HMI 设备的连接，则应启用 S7 诊断。否则，面板将有

过载的风险。

使用以太网接口的 TS 适配器

如果 HMI 设备通过以太网和 TS 适配器进行连接，则不能将其重置为出厂设备。
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使用真实的 PLC 连接进行仿真

仿真使用的访问点与工程组态系统的设置无关，只能在控制面板中使用“设置 PG/PC 接
口”(Setting PG/PC Interface) 工具进行更改。如果一启动仿真 PLC 连接就终止并显示报警消息 
140001，则应该通过“设置 PG/PC 接口”(Setting PG/PC Interface) 检查仿真使用的访问点。

1. 在 Windows“控制面板”(Control Panel) 中双击“设置 PC/PG 接口”(Setting PG/PC Interface)。
将打开一个对话框。

2. 在“应用程序的访问点”区域选择"S7ONLINE"作为 HMI 的标准访问点。

3. 在“已使用的接口参数分配”区域选择该接口。

4. 单击“确定”(OK) 退出“设置 PG/PC 接口”(Set PG/PC Interface) 对话框。

使用 Windows CE 5.0 或以上版本操作系统的 HMI 设备

由于客户端-服务器通信安全设置已经改变，HMI 设备（客户端）和 PC（服务器）之间的时

间差不得超过 1 天。例如，如果将 HMI 设备中的配方数据备份到网络驱动器上，应确保 PC
（服务器）和 HMI 设备（客户端）上设置的时间正确。

安装字体

如果在装有 ProSave 的面板上安装了新字体，则需要重新启动面板。运行系统启动过程的持

续时间取决于字体的数量和大小。

参见

PI Mobile (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109758056)

3.2.17.2 基本面板的注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

精简面板的仿真

在报警文本中使用输出字段来输出外部变量。输出字段的内容在仿真期间始终显示为“0”。

第二代基本面板的仿真

仿真第二代基本面板时，应启用图形卡的 3D 硬件加速。
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在精简系列面板的控制面板中进行连接切换

如果使用“覆盖受保护的连接信息”功能，则存在以下限制：

在精简系列面板的控制面板中，不能将无任何防护等级的 PLC 的连接切换为“全面保护”等

级的 PLC。

第二代基本面板 
第二代精简面板支持 Sm@rtServer 选项。

如果未使用 USB 集线器，请选择 USB 端口 USB_X60.1 作为存储路径。

即使自 WinCC V17 起的第二代基本面板上不需要 Sm@rtServer 选件的许可证，某些情况下，

“加载预览”(Load preview) 对话框也会显示一个说明，指示缺少许可证。

在 KTP 400 PN、KTP 700 PN 和 KTP 900 PN 上使用 DHCP 
对于 KTP 400 PN、KTP 700 PN 和 KTP 900 PN 设备，建议您不要使用 DHCP。 
在个别情况下，设备可能无法再启动。如果出现此类情况，请拔掉网线并重启设备。成功启

动后，会分配固定 IP 地址。

文本列表中的动态参数

基本面板不支持文本列表中的动态参数。 

3.2.17.3 移动面板的注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

打印报警 
如果选择内部存储器/闪存作为“存储位置”，不能以 PDF 或 HTML 格式打印报警。要以 PDF 
或 HTML 格式打印报警，选择 SD 存储卡或 U 盘作为存储位置。

移动面板

可通过 TIA Portal V16 组态设备版本为 V15 的第二代移动面板。但编译的项目无法下载到这

些设备中。 
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若要在 TIA Portal V16 中使用第二代移动面板，必须将设备版本升级至 V15.1 及以上版本。

Sm@rtServer 与移动面板 
只有在面板中禁用 Sm@rtServer，才能保证通过 PROFIsafe 进行的操作是安全的。 
如果没有安全功能，建议您不要在设备上使用 Sm@rtServer。

3.2.17.4 精智面板的注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

DH485 连接中断

如果通过精智面板将以太网电缆连接到 HMI 面板的“PN_X1”连接器，则可能中断 DH485 连接。

Comfort Redesign/PRO 面板的解决方案：在 HMI 面板上运行 DH485 项目时，请使用连接器

“PN_X3（千兆位）”进行以太网通信。

VB 函数“CDate”
只能在以下 HMI 设备上使用带有静态参数的 VB“CDate”函数：

• TP1200 Comfort Pro
• TP1500 Comfort Pro / V2
• TP1900 Comfort Pro / V2
• TP2200 Comfort Pro / V2
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3.3 WinCC Unified

3.3.1 安全性信息

安全性信息

Siemens 的产品及解决方案中包含有工业安全功能，可确保工厂、系统、机器和网络的安全

运行。

为了防止工厂、系统、机器和网络受到网络攻击，需要实施并持续维护先进且全面的工业安

全保护机制。Siemens 的产品和解决方案仅构成此类概念的其中一个要素。

客户需防止其工厂、系统、机器和网络受到未经授权的访问。只有在必要时并采取适当安全

措施（例如，使用防火墙和/或网络分段）的情况下，才能将这些系统、机器和组件连接到

企业网络或 Internet。
有关工业安全领域可采取的保护措施的详细信息，请参见：

https://www.siemens.com/industrialsecurity (https://www.siemens.com/
industrialsecurity) 
Siemens 不断对产品和解决方案进行开发和完善以提高安全性。Siemens 强烈建议及时更新

产品并始终只使用 新产品版本。如果使用的产品版本不再受支持，或者未能应用 新的更

新程序，客户遭受网络攻击的风险会增加。

要及时了解有关产品更新的信息，请订阅 Siemens 工业安全 RSS 源，网址为

https://www.siemens.com/cert (https://www.siemens.com/cert) 

网络设置

下表显示了 WinCC Unified 用于内部和外部通信的网络端口。这些端口不得用于任何其它用

途。 
此设置组态了端口，以确保平稳工作。

WinCC Unified
名称 端口号 传输协议

ILScs Manager 20008 TCP
UMC 20009 TCP
ILPmon Manager 4999 TCP
ILEvent Manager 1235 TCP
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WinCC Unified
ILDist Manager 4777 TCP
ILDataManager 1234

5001
TCP

Node Processes 3103
443
8888

TCP

图形运行系统 1339
1345

TCP

许可证服务器 1366 TCP
画面调试程序 9222 TCP
作业调试程序 9224 TCP
WCCIL 代理管理器    5678 TCP
网络发现 (IS) 137 TCP
UMC AttachAgent 4002 TCP
OPC UA 发现 4840 TCP
RFID 5003 TCP
GraphQL 4000 TCP

说明

阻止 HTTP 端口

出于安全原因，建议在 IIS 服务器上禁用端口 80。
1. 在 Unified PC 上启动“Internet 信息服务 (IIS) 管理器”。

2. 右键单击“默认网站”(Default Web Site)。
3. 选择“删除”(Remove) 或“管理网站 > 停止”(Manage Website > Stop)。

3.3.2 重大变化

ODK 中的 PI 选件

ODK 不支持 V18 中的 PI 选件。
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弹出窗口的滚动行为

如果在运行系统中移动过程画面的可见画面部分，并且其中可显示弹出窗口，例如面板容器，

则运行系统的行为如下：

WinCC Unified V17 弹出窗口与画面部分一起移动。

自 WinCC Unified V18 起 弹出窗口不会随之移动。

在 WinCC 项目 V18 中仿真安装了设备版本 V17 的 HMI 
设备

弹出窗口与画面部分一起移动。

画面窗口背后的对象操作

如果画面窗口有一个空白区域，并且画面窗口中显示的画面或面板采用“透明”设置作为背

景填充图案，则运行系统的行为如下：

WinCC Unified V17 画面窗口空白区域的画面窗口背景中的对象可见。无

法通过单击操作对象。

自 WinCC Unified V18 起 可通过单击操作对象。

应用示例：使用旁边带有按钮的圆形菜单。为防止菜

单四周的矩形边框遮挡按钮，请在画面窗口中提供此

菜单。 

触摸设备上画面窗口的缩放行为

运行系统现在支持使用两指手势进行平移和缩放。

WinCC Unified V17 不支持使用两指手势进行平移和缩放。

自 WinCC Unified V18 起 支持使用两指手势进行平移和缩放。

默认值：已激活 
如果需要，可以通过清除画面窗口的“格式 > 允许缩

放”(Format > Allow zoom) 属性来禁用此功能。
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排除作为触发器的“不确定 - 初始值”质量代码 

WinCC Unified V17 如果变量用作脚本的触发信号并且变量用于画面中，例

如，通过 I/O 域，则在加载画面时，脚本会快速连续执

行两次：

• 报告初始值时

• 报告过程值时

自 WinCC Unified V18 起 默认设置：

质量代码 0x4C（质量状态：不确定，子状态：初始

值）作为变量触发器被忽略。 
如果变量用作脚本的触发器并且变量用于画面中，例

如，通过 I/O 域，则仅在加载画面时报告过程值的情况

下执行脚本。

要将质量代码作为触发器启用，请按如下所述操作。

要在 V18 中启用质量代码 0xC4 作为触发器，请执行以下操作：

1. 打开文件浏览器并导航到以下文件夹：
C:\Program Files\Siemens\Automation\WinCCUnified\bin\_config

2. 打开以下组态文件：

– 对于画面中的脚本：IOWA_GfxComponentConfigurationSrv.xml
– 对于计划任务：IOWA_SchedComponentConfiguration.xml

3. 删除 <Attribute key> 的行：
<ComponentConfiguration componentKey="GfxTriggerManager" 
name="Trigger Manager">
   <AttributeList>
      <Attribute key="IgnoredTagQualities" value="0x4c"/> <!— 0x4c:
“Initial Value” quality >
   </AttributeList>
</ComponentConfiguration>

运行系统的仿真

要使用仿真，必须安装 WinCC Unified Runtime。如果未找到运行系统许可证，请在演示模

式下启动仿真。

WinCC
3.3 WinCC Unified

自述文件

138 编程和操作手册, 11/2022



3.3.3 使用注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

之前安装的 WinCC Unified 版本

可在以下内容适用的设备上安装 Unified V18：
• 尚未安装 Unified，或

• 已安装 WinCC Unified V17
V17 安装不能从 V16 升级。

安装路径中的特殊字符

如果安装路径中含有特殊字符，将导致对象插入到画面时不可见。为了能让对象显示出来，

必须关闭画面然后再重新打开。

在 WinCC Unified 与其它设备之间执行复制操作

仅支持在 Unified 设备之间使用剪贴板或库等执行数据复制操作不支持在 Unified 设备与其

它设备之间执行数据复制操作。

安全通信

只能通过集成连接建立基于 TLS 协议的安全通信。

如果在项目中使用项目间工程组态（Inter-Project Engineering，IPE），也就是将 HMI 设备

连接至设备代理 PLC，且编译期间出现有关证书不一致的错误消息，则需要在原始项目中更

正关联 PLC 的证书。然后需要编译、导出并重新导入 PLC。

更改 HMI 设备名称或日志路径

如果在工程组态系统中对运行系统中已下载的项目进行了以下更改，则再次下载设备时，现

有日志数据将丢失：

• 在项目导航中重命名 HMI 设备

• 在运行系统设置中重命名日志文件夹或更改日志路径

原日志中的数据在重新下载后在新日志中不可用。
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通过 TCP/IP Auto 访问子网

将设备连接到本地子网时，使用工程组态设备（编程设备）上的 TCP/IP Auto 设置。（控制

面板 > 设置 PG/PC 接口）

然后，工程组态设备允许将来自子网的其它 IP 地址添加到其网络适配器。

说明

如果使用路由器，则无法使用此设置。

属于外部网络的设备无需设置。

对于静态操作，使用 TCPI/IP 设置。

服务器与客户端之间的连接故障

如果服务器与客户端之间的连接有故障，检查 PG/PC 接口的设置。“TCP/IP Auto”不应用于设置

“所用接口参数分配”(Interface parameter assignment used)。请改用固定 IP 地址。

PLC 用户数据类型更改

更改 PLC 用户数据类型后，必须编译 PLC，将此更改信息提供给使用该用户数据类型的所有 
Unified 设备。如果不编译 PLC，则编译 HMI 设备期间可能会出现错误消息。

在面板中进行项目间工程组态 (IPE)
不支持通过面板进行项目间工程组态。设备代理 PLC 的用户数据类型不能与面板互连。

升级运行系统协作设备后的证书组态 
在 V16 中创建的证书组态不能在 V17 中重用。对于已升级设备以及 V17 中新引入的设备，必

须使用 WinCC Unified Certificate Manager V17 工具再次创建包含证书组态的证书颁发机构 
(CA)。
1. 创建新的证书颁发机构。

2. 将 V16 中的设备添加到新的证书颁发机构。

3. 添加新 V17 设备。

4. 创建设备的证书。

5. 将证书组态分配给设备并进行安装。
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启动运行系统

如果“加载预览”(Load preview) 对话框显示在工程组态系统中，则无法通过 WinCC Runtime 
Start 启动运行系统。

“部分运行”状态

无法重新启动仿真或 Unified 运行系统，请打开运行系统管理器。如果显示的项目状态为“部

分运行”(partly running)，请检查以下各项 
• 当前登录到运行系统的用户是否有足够的权限。用户是否进入了以下 Windows 用户组：

PLCSimUsers
RTIL Tracing Users
Siemens TIA Engineer
SIMATIC HMI
SIMATIC HMI VIEWER

• 计算机名称是否超出 15 个字符。

• 是否已在运行系统设置中激活“OPC UA”，以及是否有证书。

• 是否已在 Unified 面板的运行系统设置中启用“运行系统协同”(Runtime Collaboration)，
以及是否有证书。

使用 S7-PLCSIM 进行仿真

始终先在 WinCC 中然后再在 S7-PLCSIM 中启动仿真。

WinCC Unified Tag Simulator
WinCC Unified Tag Simulator 不是 WinCC Unified V18 的一部分。

过程控件

此时，无法使用“删除归档值”(Delete archive value) 按钮删除任何归档值。

动态 SVG 类型

如果手动将类型版本分配给动态 SVG 类型，或者重新命名类型，则再也无法进行增量式下载。

使用 TLS 加密

始终使用 新版 TLS。禁用旧版本。
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使用旧版本（TLS 1.0 和 1.1）需要您自担风险。

为报告分配文本列表和图形列表

在使用插件时或生成报告时，均不能从文本列表和图形列表中读入数值。

审计中的页面编号

由于页面编号存在问题，系统函数“ReadElectronicRecord”和“ExportElectronicRecordAsCSV”
仅会在提供的过滤器上提供前 1000 个电子数据记录。

GraphQL
GraphQL 接口仅支持 V18 中的 Unified PC。

参见

SIOS - WinCC 手册 (https://support.industry.siemens.com/cs/products?
dtp=Manual&mfn=ps&pnid=24212&lc=zh-WW)

3.3.4 画面和画面对象

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

统一精智面板的画面对象

在 WinCC 中，仅 Unified PC 支持以下对象。 
• 工厂概览

• 过程控件

如果在 Unified 精智面板上组态了工厂概览或过程控件，则在编译之前必须先删除这些对象。
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适应画面和画面对象

在“设置 > 可视化”(Settings > Visualization) 的“调整画面大小”(Resize screen) 区域中定义

的设置对 HMI 设备无效：

• SIMATIC Unified PC
• SIMATIC 统一精智面板

趋势控件

在组态了多个趋势区域的趋势控件中，按钮“第一个数据记录”(First data record) 和“ 后

一个数据记录”(Last data record) 始终仅作用于组态的 后一个趋势区域。在其它趋势区域

中，可使用“选择时间范围”(Select time range) 按钮导航到第一个或 后一个数据记录。

如果所有组态的趋势区域中都需要非常频繁地导航到第一个或 后一个数据记录，建议在多

个趋势控件中组态趋势区域。

过程控件

此时，无法使用“删除归档值”(Delete archive value) 按钮删除任何归档值。

系统诊断

“系统诊断显示”(System diagnostics display) 控件支持 SIMATIC S7-1500 固件版本 2.0 或更

高版本。前提是已在 PLC 中激活了“在 PLC 中集中进行报警管理”(Central alarm 
management in the PLC) 设置。

如果为控件组态与 50 个以上的 PLC 的 HMI 连接，可能导致运行系统过载，因此将无法再建

立 HMI 连接。

过程诊断

• 要使用“过程诊断”(Process diagnostics) 控件，需具有 WinCC Unified ProDiag 许可证。

• 该控件支持 S7 GRAPH 实例数据块版本 V6.0 及更高版本。

• 用于激活/取消激活条件分析的按钮保留供以后的版本使用。 
• 通过以下按钮，可导航到所显示 S7 GRAPH 块的上一个或下一个序列，而不是像用户帮

助中所述的导航到上一个或下一个程序段： 
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时钟

“时钟”对象不含用于将时钟设计设为数字显示或模拟显示的属性。使用亮色或暗色模式时，

如果组态的时钟小于 100 x 100 像素，则会使用数字显示。

SVG 图形

SVG 图形和动态 SVG 图形支持 SVG 1.2 Tiny 标准。使用包含符合 SVG 2.0 标准的元素或命

令的 SVG 图形可导致非预期响应。

SVG 图形的文件名不得包含德语元音变音符号或中文字符。

不支持在动态信息中嵌入会话局部变量

报警和画面可包含嵌入了动态信息的文本。该动态信息是从报警参数、文本列表或变量中读

取的。

包含动态信息的文本示例：报警文本、文本列表条目、画面元素的“文本”属性，如按钮

会话局部变量不支持作为此类动态信息的源。

面板：将“资源列表”数据类型的接口属性传递给弹出窗口

在面板类型之外调用弹出窗口时，通过脚本传递接口属性。可传递“资源列表”数据类型的

接口属性、文本和图形列表。

要指定图形列表，请使用前 “GraphicListCollection”，例如

“GraphicListCollection.Graphic_List_1”。
要指定文本列表，请使用“@Default”作为前 ，例如“@Default.Text_list_1”。

面板：将“多语言文本”数据类型的接口属性传递给弹出窗口

在面板类型之外调用弹出窗口时，通过脚本传递接口属性。不能传递“多语言文本”数据类

型的接口属性。 
在这种情况下，请使用“组态字符串”数据类型的接口属性。组态字符串包含以相应语言表

示的文本的不同值，以分号分隔。使用脚本读取激活的运行系统语言，然后使用“Case”命令

根据激活的运行系统语言进行大小写区分。 

面板：“已清除”事件

面板关闭时，会发生“已清除”事件。相关面板容器会清除。 
因此，发生“已清除”事件时不可传递任何接口变量或接口属性。 
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3.3.5 报警和报警视图

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

报警和报警视图

控制器报警

如果 HMI 设备与控制器之间的连接中断，则在重新启动运行系统软件后，只能发送和显示

后出现的控制器消息。重新建立连接后，所有控制器消息将再次正确发送。

“持续时间”报警块

V17 中不支持“持续时间”报警块。

3.3.6 记录变量的“滤波”(Smoothing) 属性

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

滤波（Unified 精智面板）

以下要求适用于记录变量和 PLC 变量：如果在记录变量属性的“滤波 > 模式”(Smoothing > 
Mode) 下设置了值“无滤波”(No smoothing)，则仍将对值进行滤波处理。

示例：

记录变量按如下方式更改其值：“100”>“101”>“101”。
即使在变量属性中设置了“无滤波”(No smoothing)，值 [100, 101] 也将存储在日志中。 

3.3.7 系统函数和脚本

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。
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特定对象事件的 JavaScript 参数

以下内容适用于矩形、仪表、按钮和圆形对象：如果为事件组态 JavaScript，则仅会将“Item”
参数正确传递给脚本。可以在脚本中处理事件，但不能处理其它参数。

调度程序中的“StartProgram”- Unified 精智面板

Unified 精智面板不支持通过调度程序中的“StartProgram”系统函数调用程序，而支持在调度

程序中使用“变量”触发器来启动系统功能。

“按下键”和“释放键”事件 - Unified 精智面板

Unified 精智面板中不支持“按下键”和“释放键”事件。

“ProDiag”对象的方法

通过“ProDiag”对象的“OpenTIAPortal”方法，可从运行系统打开 TIA Portal。完成此操作的前

提是已通过 SIMATIC Runtime Manager 在 HMI 设备上激活“允许通过 Unified Runtime 启动

外部进程”(Allow start of external processes via Unified Runtime) 设置。

以下提供函数保留供以后的版本使用。

• “ResetToConfiguration” 
• “OpenPlcCodeViewByFCCall”
• “OpenProDiagDetailsByCall”
通过“IsJumpableAlarm”方法的“screenltemPath”参数，可传送在报警显示中选择的报警为 
ProDiag 报警时激活的画面对象的路径，而不是用户帮助中所述的代码查看器的路径。

示例：传送组态了跳转到 PLC 代码显示的按钮路径。如果所选报警为 ProDiag 报警，操作员

单击按钮便可跳转到运行系统中的 PLC 代码显示。

系统函数“OpenViewerGraphByBlock”需要 GRAPH 函数块的数据块名称作为第二个参数。

ExportParameterSets
系统函数“ExportParameterSets”需要将 ParameterSet 导出到的文件的路径和文件名作为第三

个参数。

自定义 Web 控件的统一显示

要使自定义 Web 控件的显示独立于您使用的浏览器，必须在对自定义 Web 控件进行编程时

使用样式表。
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3.3.8 参数组和参数组显示

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

使用 V16 项目中的参数组显示

如果已在 WinCC V16 中组态了参数组控件，而没有更新，则通过 WinCC V17 打开此项目并

将其下载到 HMI 设备时，参数组的编号不会显示在 HMI 设备上。要继续使用此参数组控件，

请按以下步骤操作：

1. 在 WinCC V16 更新版的新实例中创建新项目。

2. 将统一精智面板或 SIMATIC Unified PC 插入项目。

3. 将设备从原始项目复制到新项目。

为参数组组态存储介质

在参数组类型的“属性 > 信息”(Properties > Information) 下选择已为变量保持或报警记录组

态的相同存储介质。如果指定其它存储介质，则“EjectStorageMedium”系统功能不可用。

3.3.9 WinCC Unified PC

3.3.9.1 有关 Unified PC 操作的说明

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

由于浏览器语言设置而导致的通用登录错误

如果将 Unified 运行系统不支持的语言设置为浏览器语言，则在登录期间会出现“通用错误”。

请按以下步骤操作：

1. 打开浏览器语言设置。

2. 选择 Unified 运行系统支持的一种语言。

3. 登录到运行系统中。
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恢复日志段

以下要求适用于使用 SIMATIC Runtime Manager 恢复日志段：

• 处于“正在运行”状态的项目下载到运行系统中。

• 至少存在一个变量或报警日志的备份可用于项目。

• 如果项目已下载多次，则在“下载预览”(Load preview) 对话框中完全下载期间不会复位

任何日志。 

TraceViewer
如果在运行系统中登录的用户属于“RTIL 跟踪用户”和“SIMATIC HMI”用户组，则所有跟踪消

息都在 TraceViewer 中可见，否则只有来自 SIMATIC Runtime Manager 的跟踪消息可见。

3.3.9.2 适用于 WinCC Unified PC 的 Internet 浏览器

如果要通过此设备访问 Runtime Unified，请确保操作系统和浏览器均为 新版本。

WinCC Unified 以 HTML5 显示运行系统元件。所使用的浏览器也需要支持此标准。由于浏览

器转译 HTML5 的方式不同，因此对象的显示方式可能有所不同，具体取决于所使用的浏览

器和浏览器版本。例如，浏览器显示的字体有时会不同。

已对以下浏览器执行了兼容性测试。重点对标有 * 的浏览器进行了兼容性测试：

操作系统 浏览器

Microsoft Windows • Google Chrome*
• Microsoft Edge
• Mozilla Firefox、Mozilla Firefox ESR

Android • Google Chrome*
• Firefox
• Edge

iOS，Mac • Safari*
• Google Chrome
• Firefox
• Edge
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推荐浏览器

鉴于运行系统标准元件的性能和支持，Google Chrome 经证实为首选浏览器。该浏览器的存

储器要求略高于其它浏览器。

说明

操作系统和浏览器版本

对于基于 Android 和 iOS 操作的运行系统，请始终使用 新的操作系统。

使用 新的浏览器版本。

说明

不同版本的浏览器性能也有所不同

浏览器版本可能各不相同，这可能导致存储器要求和速度性能也有所不同。

说明

适合连续操作

经证实，MS Edge 和 Mozilla Firefox 在连续操作中存在问题。 

已知浏览器问题

下列浏览器有以下限制：

Internet 浏览器 限制

MS Edge • 连续操作下占用的内存较高

Mozilla Firefox • 连续操作下占用的内存较高

Mozilla Firefox ESR • 自 Firefox ESR V59 起，支持触控面板的触摸手

势

Google Chrome • 连续操作下占用的内存较高，取决于版本。

• Android：宽度 ≤1 的网格线无法正确显示。这

是由于浏览器自身线宽表示问题所导致。解决

方案：建议使用 ≥1 的线宽。

• 无法正确表示使用在工程组态系统中进行缩放

的 SVG 图形作为背景图形的元素。

也可能出现对各种功能的限制，例如控件中按钮前后的可用性。

有关浏览器问题的 新信息

有关浏览器中显示问题的 新信息，请访问西门子在线支持中的条目 ID 109757952。

WinCC
3.3 WinCC Unified

自述文件

编程和操作手册, 11/2022 149



3.3.9.3 激活并测试亚洲版本的许可证

概述

“License Key USB Hardlock”许可证存储介质上提供 WinCC Runtime Unified 的许可证密钥。

通过切换到 Unicode 授权的亚洲版本与欧洲版本可同时执行。 
“License Key USB Hardlock”（软件狗）检查以下条件：

• WinCC 图形用户界面语言

• 运行系统语言

• WinCC 项目中使用亚洲字符。

• 操作系统设置

说明

如果没有有效的许可证，不允许在过程模式下运行 WinCC。
删除组态语言

如果没有 ASIA 版本的许可证并且删除了亚洲组态语言，则 WinCC 项目将继续以演示模式运

行。

要禁用演示模式，请关闭 WinCC 项目。重新打开项目时，会识别出 WinCC 项目不再需要 ASIA 
版本的许可证。

测试许可证的有效性

如果在没有连接加密狗的情况下启动了获得正确许可的 WinCC 版本，则会出现错误消息。在

您将软件狗与安装有经正确许可的 WinCC 版本的计算机断开连接的数分钟之后，也会出现

同样的错误消息。

如果未出现此错误消息，则表示安装了未经许可的 WinCC 版本。这种情况下，不存在可用的 
WinCC 使用权限。卸载此 WinCC 版本并购买 WinCC 的合法许可版本。

必要时请联系 WinCC 支持并提供您的软件版本序列号：

• http://www.automation.siemens.com/partner/index.asp
您可在“Certificate of License”(CoL) 上找到序列号。
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使用“License Key USB Hardlock”
请注意以下事项：

• 不要编辑“License Key USB Hardlock”上的数据。

不允许的动作包括：

– 重命名数据

– 删除数据

– 将数据复制到“License Key USB Hardlock”
• 请勿格式化“License Key USB Hardlock”。
• WinCC 运行期间，请勿从 PC 中移除“License Key USB Hardlock”。

注意

请勿移除“License Key USB Hardlock”软件狗。

如果从计算机中移除软件狗，将生成错误信息并且 WinCC 切换为演示模式。

如果重新将软件狗与计算机连接，错误信息消失并且会禁用演示模式。WinCC 再次在经许

可的模式中运行。

3.3.10 操作统一精智面板的注意事项

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

在 Unified 精智面板上打印

对于“趋势控件”(Trend control)、“函数趋势控件”(Function trend control)、“值表”(Value 
table) 对象，Unified 精智面板支持通过工具栏中的按钮进行打印。待打印数据发送到 Control 
Panel 中的指定标准打印机。 后 10 条打印指令以面板上的图的形式保存在  /home/
industrial/ControlScreenshot 目录中。
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对 SOC1 接口 (X1) 的设置进行的更改 
对 SOC1 接口 (X1) 的设置进行以下更改时需要手动重启面板：

• 与 SOC1 端口的模式和速度有关的设置

• 介质冗余设置

• 禁用转发 DCP 广播

• 禁用发送 LLDP

统一精智面板的画面对象

统一精智面板不支持以下画面对象：

• 过程控件

按钮的热键

在 Unified 精智面板上，“对象”(Object) 按钮及其它对象中的按钮不支持“热键”功能。

包含按钮的对象

趋势控件或参数组控件等某些对象中包含按钮，可为这些按钮组态访问权限。要操作受访问

保护的按钮，具有所需权限的用户必须通过控制面板或已组态的操作对象进行登录。

“按下按键”和“松开按键”事件

Unified 精智面板中不支持“按下按键”和“松开按键”事件。

报警控件 - 显示已记录的报警

如果在“常规 > 报警源”(General > Alarm source) 下的报警控件属性中组态了静态值“记录

的报警已更新”(Logged alarms updated)，则在启动运行系统软件后，不会显示已记录的报

警。在报警控件中，单击“显示已记录报警”(Show logged alarms) 或“显示并更新已记录

报警”(Show and update logged alarms) 按钮可显示已记录的报警。 
“更新和显示已记录的报警”(Update and display logged alarms) 列表 多显示 100 个报警。

“StopRuntime”系统函数

仅当在面板的运行系统设置中组态了加密传送时，系统函数 StopRuntime 才有效。
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调度程序中的系统函数“StartProgram”
Unified 精智面板不支持通过调度程序中的“StartProgram”系统函数调用程序，而是使用调度

程序中的“变量”(Tags) 触发器启动该系统函数。

访问 MS SQL 数据库和 SQLite 数据库

可以从 Unified 精智面板通过 JavaScript 函数访问 MS SQL 数据库和 SQLite 数据库。请注意，

资源利用率与数据库请求的数量和待读写数据的大小成正比。这意味着在运行系统中对数据

库进行访问也会影响性能。为了不影响作为可视化系统的运行，应谨慎决定是否访问数据库。

在 Unified 精智面板上，只能访问支持 17.9 版“Microsoft ODBC Driver for SQL Server”驱动程

序的数据库。 
其中包括：

• Azure SQL 数据库

• Azure Synapse Analytics
• Azure SQL Managed Instance
• SQL Server 2019
• SQL Server 2017
• SQL Server 2016
• SQL Server 2014
• SQL Server 2012

日期/时间值

在报警控件中对日期/时间值执行列排序

在工程组态系统中，可为显示的日期/时间值组态不同的输出格式。以下内容适用于在 Unified 
精智面板上的报警控件中对这些值进行列排序：

下列输出格式不支持列排序：

• {D,@EEE, MMM dd, `yy}
• {D,medium}
• {D,long}
• {D}
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下列输出格式仅支持英语的列排序：

• {D,@dd.MMMM yyyy}
• {D,@dd.MMM}
• {D, @MMM dd, yyyy}
• {D, @MMMM dd}
• {D} {T}
在报警和趋势控件中显示日期/时间值

在首次下载项目后，报警和趋势控件中的日期/时间值默认显示为英语时间格式。如果首选

语言不是英语，可以先切换到英语，然后再切换回首选语言。然后，报警和趋势控件中的日

期/时间值将以首选语言显示。

仪表输出格式

如果在仪表巡视窗口的“属性 > 常规 > 缩放 > 输出格式”(Properties > General > Scale > 
Output format) 中指定了值 {H}（十六进制），则仪表中的负值将不会正确显示。如果要通

过仪表输出负值，请使用 {F}、{N} 或 {I} 作为输出格式。

运行系统协作 - 函数趋势控件 
如果在画面中组态了函数趋势控件以显示记录的数据，并通过“运行系统协作”访问此画面，

则趋势控件中不会显示任何现有的已记录数据。显示的第一个值是将在画面打开后写入到日

志中的值。 

用户管理

在工程组态系统中，可以为角色和用户组态会话 长持续时间。如果组态的值不同，下载时

仅将两个值中的较小值传送到面板。

仿真和统一精智面板之间的差异

使用仿真时，相对于统一精智面板运行系统而言，以下画面对象存在差异： 
• 报警控件：

– 过滤器选项

• 面板：

– JavaScript 方法“OpenFaceplateInPopup”中的标定

– JavaScript 方法“OpenFaceplateInPopup”的面板容器的排列 
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• 画面窗口：

– 通过系统函数“OpenScreenInPopup”进行缩放

• I/O 域：Word 和 DWord 数据类型的默认显示

• 参数组显示：Word 数据类型的默认显示

• 浏览器：

– 在仿真中无法显示 S7 WebServer 的页面。

加载项目

在工程组态的“用户管理”(User management) 区域中更改了运行系统设置后，必须确保在

加载页面“Security > UMAC settings”前，该页面在 Unified 面板的控制面板中处于关闭状态。

否则，加载后可能无法应用更改。 

与 SD-X51 关联的仿真

不支持与“SD-X51”存储介质关联的变量保持和报警记录仿真。

3.3.11 远程访问 Unified 设备

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

同步客户端值与服务器时间

默认情况下，以下控件按客户端时间显示值：

• 报警控件

• 趋势伙伴

• 趋势控件

• f(x) 趋势控件

• 过程控件

WinCC
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要将客户端上显示的时间与服务器同步，请执行以下操作：

• iOS 设备：

要禁止 iOS 设备与 time.apple.com 同步，请创建一个配置文件并将其上传至设备。 
配置文件使得设备能够在安全的企业网络内实现时间同步。

• 安卓设备：

使用第三方应用实现时间同步。

访问 Unified 设备

如果要通过此设备访问 Runtime Unified，请确保操作系统和浏览器均为 新版本。

WinCC Unified 以 HTML5 显示运行系统元件。所使用的浏览器也需要支持此标准。由于浏览

器转译 HTML5 的方式不同，因此对象的显示方式可能有所不同，具体取决于所使用的浏览

器和浏览器版本。

已对以下浏览器执行了兼容性测试。重点对标有 * 的浏览器进行了兼容性测试：

操作系统 浏览器

Microsoft Windows • Google Chrome*
• Microsoft Edge
• Mozilla Firefox、Mozilla Firefox ESR

Android • Google Chrome*
• Firefox
• Edge

iOS、Mac • Safari*
• Google Chrome
• Firefox
• Edge

对于标准运行系统元件的性能和支持，Google Chrome 经证实为首选浏览器。该浏览器的存

储器要求略高于其它浏览器。

说明

不同版本的浏览器性能也有所不同

浏览器版本可能各不相同，这可能导致存储器要求和速度性能也有所不同。

WinCC
3.3 WinCC Unified

自述文件

156 编程和操作手册, 11/2022



说明

适合连续操作

经证实，MS Edge 和 Mozilla Firefox 在连续操作中存在问题。 

Unified 协同

仅允许在设备版本相同（自 V16 起）的设备之间进行 Unified 协同。

如果 Unified 协同使用本地用户管理，并且在不同项目中组态了协作合作伙伴，则可以创建

具有相同名称但具有不同功能权限的用户。如果这些用户之一在运行系统中登录到设备，则

该用户具有为此设备组态的功能权限以及为协作伙伴组态的功能权限。如果使用多个项目，

则应在所有项目中完全相同地组态本地用户管理。

3.3.12 使用工厂对象和工厂视图

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

简介

打开包含系统组态的 V16 项目时，可将项目升级为 V17。HMI 设备的已组态运行系统版本

必须单独更改为 V17。

创建块

如果在项目中使用来自全局库或项目库的块，请执行以下操作：

1. 打开使用库中的块的工厂对象类型。

2. 删除 PLC 变量的互连。

3. 打开“库”(Library) 任务卡。

4. 在库中，打开所用块的快捷菜单。

5. 单击“更新类型”(Update types) 下的“项目”(Project)。
“更新项目中的类型”(Update types in the project) 对话框随即打开。

6. 选择“强制更新（更新类型及其依赖类型，而不考虑其版本号）”(Force update (types 
including their dependent types are updated regardless of their version number)) 选项。
其它所有选项均已默认选中。

7. 单击“确定”(OK)。
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8. 编译 PLC。
9. 互连工厂对象类型的 PLC 变量。

10.编译并下载项目。

说明

也可以删除工厂层级中的所有工厂对象（实例）、执行更新并再次在工厂层级中创建所有工

厂对象（实例）。如果已在“可视化”(Visualization) 选项卡中将画面关联到工厂对象，删除

工厂对象不仅会删除该关联，还会删除整个画面。更新块后创建画面副本，并将画面关联到

新的工厂对象。

3.3.13 审计

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

恢复运行系统中的数据库分段

要分析已记录和已延期的数据，作为 HMI 设备的 HMI 管理员，可恢复运行系统中已备份的

审计数据库分段。分析后，可再次丢弃这些分段，以清空存储空间。

3.4 通过 View of Things 可视化过程

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品功能的重要信息。

View of Things Web 应用的性能特征

编译过程中会显示 Web 应用中使用的画面和变量数量。如果超出以下任一限值，将发出警

告：

• 使用的画面数量超过 10 个。

• 使用的变量数量超过 100 个。其中包括概览表中显示的所有 HMI 变量。此外，还包括由

于已删除关联的动态化等原因而自动创建，但当前不需要使用的所有变量。 
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DTL 数据类型的变量

DTL 数据类型的变量无法通过 View of Things 读取或写入。

View of Things 错误诊断

对于 View of Things，不能通过 WinCC Unified Trace Viewer 进行错误诊断，

而应选择以下选项之一：

• 使用作为 Unified Web 客户端的浏览器的开发控制台。

• 在 Web 客户端中，按 [Shift]+F12。
内部 WinCC Unified 诊断将打开。Web 浏览器右侧会列出“HMIRuntime.Traces”、警告和

错误。

不支持对 View of Things 进行脚本调试。
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TIA Portal Version Control Interface 4
4.1 安全性信息

西门子的产品及解决方案中包含有工业安全功能，可确保工厂、系统、机器和网络的安全运

行。

为了保护设备、系统、机器和工厂网络免受网络威胁，有必要建立一个 先进的综合安全体

系并且对其不断的维护。西门子产品和解决方案仅是这一系列安全防护措施中的一部分。

客户方也有责任保护工厂、系统、机器和网络，防止未经授权的访问。只有在必要时并采取

适当安全措施（如，使用防火墙和网络分段）的情况下，才能将系统、机器和组件连接到公

司网络或 Internet。
有关可实施的工业安全措施的更多信息，敬请访问。 
https://www.siemens.com/industrialsecurity (https://www.siemens.com/
industrialsecurity)
西门子将不断对产品和解决方案进行开发和完善。为此，建议您及时更新产品并使用 新产

品版本。如果所用的产品版本不再支持，或未更新到到 新版本，则会增加客户遭受网络攻

击的风险。

要及时了解有关产品更新的信息，请订阅西门子的工业信息安全 RSS 源：网址。

https://www.siemens.com/cert (https://www.siemens.com/cert)

4.2 使用说明

内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

版本控制接口中的比较功能 (F-CPU)
如果项目中包含有一个 F-CPU，则需登录“安全管理编辑器”(Safety Administration Editor)，
才能对项目中的对象与工作区内的相关文件进行比较。

自述文件
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。

Siemens AG
Digital Industries
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
德国

Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利

Copyright © Siemens AG 2022.
保留所有权利
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安装说明 1
内容

在线帮助中未包含的信息和有关产品特性的重要信息。

在虚拟系统中安装（私有云）

有关在虚拟系统（私有云）中 TIA Portal 的安装方式，请参见安装数据介质中

“Documents\Readme\<语言目录>”目录下的操作指南。单击

“TIAPortalCloudConnectorHowTo<语言 ID>.pdf”，打开该 PDF 文档。

自动安装

在产品 DVD 上的“Documents\Readme\<语言目录>”目录下提供有关于自动安装的说明。

在安装过程中使用相同版本的 TIA Portal 产品

安装不同的 TIA Portal 产品时，请确保使用相同的服务包和更新版本进行安装。例如，如果

已安装 STEP 7 V13 SP1，则还必须安装 WinCC V13 SP1。与此同时，所有产品都必须安装服

务包和更新。请勿启动 TIA Portal，直至所有产品完成升级。

相关服务包，可从 Internet 上下载：西门子工业在线支持网站 (https://
support.industry.siemens.com/cs/de/en/)。

安装的目标目录

在安装路径中，请勿使用任何 UNICODE 字符（如，中文字符）。

安装 TIA Portal 产品后，安装路径不能更改。

WinCC 安装的安全设置

安装 WinCC 时，操作系统中的安全设置将发生变更。安装期间会列出这些安全设置。 
用户必须确认安全设置发生的更改。

如果安装后对操作系统进行了更改，安装 TIA Portal 可能会更改安全设置。 

安装
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可通过按以下方式安装 TIA Portal 恢复安全设置：

“开始 > 所有程序 > Siemens Automation > 安全控制器 > 恢复设置”(Start > All Programs > 
Siemens Automation > Security Controller > Restore settings)。

使用防病毒程序

在安装过程中，需要对已安装的文件进行读写访问。有些防病毒程序可能会阻止对这些文件

进行访问。因此，需要对这些防病毒程序进行组态，从而允许访问 TIA Portal 安装文件。

安装 PCT V3.5.2
安装 TIA Portal V18 时，系统将自动卸载 PCT V3.5.1。
必要时，可从 DVD 2 中手动安装 PCT V3.5.2。

有关 TIA Portal 的常见问题与解答

有关 TIA Portal 的常见问题与解答，敬请访问常见问题与解答 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/28919804/133000)。 

安装说明

安装
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同时安装 2
WinCC V17 和其它 SIMATIC HMI 产品的同时安装

不允许同时安装 WinCC V17 与 WinCC Flexible 2008 SP5 之前版本的 WinCC Flexible。
不允许同时安装 WinCC V17 Comfort/Advanced 与 WinCC V7.3 之前版本的 WinCC。 
安装以下版本的 WinCC V17 时，不允许同时安装 WinCC V7.3、WinCC V7.4 或 WinCC V7.5：
• WinCC V17 Professional
• WinCC V17 Runtime Professional

同时使用

安装后如果软件名称或许可密钥中出现术语“Combo”，则表示根据“一般条款和条件”第 4.3 
部分（另请参见安装程序文本），可使用以下产品/版本：

• 许可证为“STEP 7 Professional Combo”：STEP 7 (STEP 7 Professional 2006 - STEP 7 
Professional V17) 的之前版本

• 许可证为“WinCC V17 Comfort Combo”：WinCC flexible 2008 Standard
• 许可证为“WinCC V17 Advanced Combo”：WinCC flexible 2008 Advanced

安装
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同时安装
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许可 3
3.1 许可证注意事项

许可的可用性

TIA Portal 的产品许可证通常包含在安装数据介质中或采用在线软件交付 (OSD) 形式。

卸载 TIA Portal 之前，必须转移和备份仍需要的许可证。为此，可使用 Automation License 
Manager。

Automation License Manager 的提供方式

Automation License Manager  包含在安装数据介质中，并在安装过程中自动传输。

即便卸载了 TIA Portal，Automation License Manager  仍会安装在系统上。

使用 Automation License Manager
Automation License Manager  是一款 Siemens AG 产品，用于处理许可密钥（许可的技术表

示）。

需要许可密钥来进行操作的软件产品（如 TIA Portal），可通过 Automation License 
Manager  自动注册所需的许可密钥。如果 Automation License Manager 为此软件提供了有

效的许可密钥，可以根据与许可密钥相关的许可使用条款来使用此软件。

说明

关于如何通过 Automation License Manager  管理许可的更多信息，请参见 Automation 
License Manager  随附的文档。

参见

关于系统要求的说明 (页 43)
开始安装 (页 87)
显示已安装的软件 (页 91)
修改或更新已安装的产品 (页 93)

安装
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修复已安装产品 (页 95)
启动卸载 (页 97)
安装日志 (页 85)

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权

简介

以下 STEP 7 版本需使用一个 License Key 进行许可：

• STEP 7 Basic
• STEP 7 Professional
安装完成后，可通过 Automation License Manager 为 STEP 7 安装相应的  License Key。
STEP 7 的选件包需使用其它许可证。有关详细信息，请参见相应的选件包文档。

安装 Automation License Manager 后，即可传送 STEP 7 和 STEP 7 选件的相应 License Key。
要许可 WinCC 中的以下选件，需具一个 License Key：
• WinCC Engineering System
• WinCC Runtime
• WinCC Engineering System 选件

• WinCC Runtime 系统选件

使用 Automation License Manager 安装后，即可传送 WinCC 和 WinCC 插件的许可证。

说明

此外，许可接受方应确认 Microsoft 公司或其子公司软件 (SW) 所包含许可软件。即，许可

接受方同意接受并遵循所附 Microsoft SQL Server 与 终用户之间许可证协议中的约束条件

和条款。

许可证

提供有以下许可证和相应 License Keys：
• STEP 7 Basic
• STEP 7 Professional

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权

安装
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• STEP 7 Professional Combo
• WinCC Basic
• WinCC Comfort 
• WinCC Comfort Combo
• WinCC Advanced
• WinCC Advanced Combo
• WinCC Professional 
• WinCC Professional Combo
• WinCC Unified Basic Engineering
• WinCC Unified Comfort Engineering
• WinCC Unified PC Engineering
• WinCC RT Advanced
• WinCC RT Professional
• WinCC Unified PC Runtime

许可证和设备应用的对应关系

下表列出了设备与可用许可证的对应关系：

现有的 
许可证

可使用的设备

  Unified 系列设备 Classic 系列设备

WinCC
Unified 

PC

精智

面板

精简

面板

RT Professional RT Advanced 精智

面板

精简

面板

WinCC Unified Basic 
ES**

- - √ - - - √

WinCC Unified Comfort 
ES

- √ √ - - √ √

WinCC Unified PC 10k ES √ (10k*) √ √ - √ √ √
WinCC Unified PC 100k 

ES
√ 

(100k*)
√ √ √ √ √ √

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权

安装
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现有的 
许可证

可使用的设备

WinCC Unified PC max ES √ √ √ √ √ √ √
WinCC Basic - - √ - - - √

WinCC Comfort - √ √ - - √ √
WinCC Advanced √ (10k*) √ √ - √ √ √

WinCC Professional 512 √ (10k*) √ √ √ (512*) √ √ √
WinCC Professional 

4096
√ (10k*) √ √ √ (4096*) √ √ √

WinCC Professional max √ 
(100k*)

√ √ √ √ √ √

* 支持的 PowerTag 大数量

** 随 HSP 一同发布。

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
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旧版本 STEP 7 中 License Key 的有效性

STEP 7 Professional 和 STEP 7 Professional Combo V18.x 中包含有效的 License Key 时，运

行旧版本的 STEP 7 无任何条件限制。更多详细信息，请参见下表： 

版本 许可证 适用于

STEP 7 Basic V18.x STEP 7 Basic • STEP 7 Basic V18.x
• STEP 7 Basic V17.x
• STEP 7 Basic V16.x
• STEP 7 Basic V15.x
• STEP 7 Basic V14.x
• STEP 7 Basic V13.x
• STEP 7 Basic V12.x
• STEP 7 Basic V11.x

STEP 7 Professional V18.x STEP 7 Professional • STEP 7 Professional V18.x
• STEP 7 Professional V17.x
• STEP 7 Professional V16.x
• STEP 7 Professional V15.x
• STEP 7 Professional V14.x
• STEP 7 Professional V13.x
• STEP 7 Professional V12.x
• STEP 7 Professional V11.x
• STEP 7 Basic V18.x
• STEP 7 Basic V17.x
• STEP 7 Basic V16.x
• STEP 7 Basic V15.x
• STEP 7 Basic V14.x
• STEP 7 Basic V13.x
• STEP 7 Basic V12.x
• STEP 7 Basic V11.x

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
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版本 许可证 适用于

STEP 7 Professional V18.x STEP 7 Professional Comb
o

• STEP 7 Professional V18.x
• STEP 7 Professional V17.x
• STEP 7 Professional V16.x
• STEP 7 Professional V15.x
• STEP 7 Professional V14.x
• STEP 7 Professional V13.x
• STEP 7 Professional V12.x
• STEP 7 Professional V11.x
• STEP 7 Basic V18.x
• STEP 7 Basic V17.x
• STEP 7 Basic V16.x
• STEP 7 Basic V15.x
• STEP 7 Basic V14.x
• STEP 7 Basic V13.x
• STEP 7 Basic V12.x
• STEP 7 Basic V11.x
• STEP 7 V5.6
• STEP 7 V5.5
• STEP 7 V5.4
• STEP 7 Professional 2017
• STEP 7 Professional 2010
• STEP 7 Professional 2006

旧版本 WinCC 中 License Key 的有效性

WinCC V18.x 中包含有效的 License Key 时，运行旧版本的 WinCC 也无任何条件限制。

更多详细信息，请参见下表：

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
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WinCC 工程组态系统

版本 许可证 适用于

WinCC Basic V18.x WinCC Basic • WinCC Basic V18.x  
• WinCC Basic V17.x
• WinCC Basic V16.x
• WinCC Basic V15.x
• WinCC Basic V14.x
• WinCC Basic V13.x
• WinCC Basic V12.x
• WinCC Basic V11.x
• WinCC Unified Basic V18.x*

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
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版本 许可证 适用于

WinCC Comfort/Advanced 
V18.x
 
 
 

WinCC Comfort • WinCC Basic, Comfort V18.x
• WinCC Basic, Comfort V17.x
• WinCC Basic, Comfort V16.x
• WinCC Basic, Comfort V15.x
• WinCC Basic, Comfort V14.x
• WinCC Basic, Comfort V13.x
• WinCC Basic, Comfort V12.x
• WinCC Basic, Comfort V11.x
• WinCC Unified Basic V18.x*

WinCC Comfort 
Combo

• WinCC flexible Compact，Standard >= 2005
• WinCC Basic, Comfort V18.x
• WinCC Basic, Comfort V17.x
• WinCC Basic, Comfort V16.x
• WinCC Basic, Comfort V15.x
• WinCC Basic, Comfort V14.x
• WinCC Basic, Comfort V13.x
• WinCC Basic, Comfort V12.x
• WinCC Basic, Comfort V11.x
• WinCC Unified Basic V18.x*

WinCC Advanced • WinCC Basic, Comfort, Advanced V18.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V17.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V16.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V15.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V14.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V13.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V12.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V11.x
• WinCC Unified Basic V18.x*
• WinCC Unified Comfort V18.x
• WinCC Unified Comfort V17.x
• WinCC Unified Comfort V16.x
• WinCC Unified PC V18.x
• WinCC Unified PC V17.x
• WinCC Unified PC V16.x

WinCC Advanced 
Combo

• WinCC flexible Compact，Standard，Advanced >= 
2005

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
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版本 许可证 适用于

• WinCC Basic, Comfort, Advanced V18.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V17.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V16.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V15.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V14.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V13.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V12.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V11.x
• WinCC Unified Basic V18.x*
• WinCC Unified Comfort V18.x
• WinCC Unified Comfort V17.x
• WinCC Unified Comfort V16.x
• WinCC Unified PC V18.x
• WinCC Unified PC V17.x
• WinCC Unified PC V16.x

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
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版本 许可证 适用于

WinCC Professional V18.x WinCC Professional 
(512)  
WinCC Professional 
(4096)
WinCC Professional 
(max.)

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V18.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V17.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V16.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V15.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V14.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V13.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V12.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V11.x

• WinCC Unified Basic V18.x*
• WinCC Unified Comfort V18.x
• WinCC Unified Comfort V17.x
• WinCC Unified Comfort V16.x
• WinCC Unified PC V18.x
• WinCC Unified PC V17.x
• WinCC Unified PC V16.x

WinCC Professional 
(512) Combo
WinCC Professional 
(4096) Combo
WinCC Professional 
(max.) Combo

• WinCC flexible Compact，Standard，Advanced >= 
2008 SP3

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V18.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V17.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V16.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V15.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V14.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V13.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V12.x

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
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版本 许可证 适用于

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V11.x

• WinCC Unified Basic V18.x*
• WinCC Unified Comfort V18.x
• WinCC Unified Comfort V17.x
• WinCC Unified Comfort V16.x
• WinCC Unified PC V18.x
• WinCC Unified PC V17.x
• WinCC Unified PC V16.x

WinCC Unified Basic V18.x* WinCC Unified Basic ES • WinCC Basic V18.x
• WinCC Unified Basic V18.x*

WinCC Unified Comfort 
V18.x

WinCC Unified 
Comfort ES

• WinCC Basic, Comfort V18.x
• WinCC Basic, Comfort V17.x
• WinCC Basic, Comfort V16.x
• WinCC Unified Basic V18.x*
• WinCC Unified Comfort V18.x
• WinCC Unified Comfort V17.x
• WinCC Unified Comfort V16.x

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
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版本 许可证 适用于

WinCC Unified PC V18.x WinCC Unified PC 
(10k) ES

• WinCC Basic, Comfort, Advanced V18.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V17.x
• WinCC Basic, Comfort, Advanced V16.x
• WinCC Unified Basic V18.x*
• WinCC Unified Comfort V18.x
• WinCC Unified Comfort V17.x
• WinCC Unified Comfort V16.x
• WinCC Unified PC V18.x
• WinCC Unified PC V17.x
• WinCC Unified PC V16.x
 

WinCC Unified PC 
(100k) ES
WinCC Unified PC 
(max.) ES

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V18.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V17.x

• WinCC Basic, Comfort, Advanced, Professional 
V16.x

• WinCC Unified Basic V18.x*
• WinCC Unified Comfort V18.x
• WinCC Unified Comfort V17.x
• WinCC Unified Comfort V16.x
• WinCC Unified PC V18.x
• WinCC Unified PC V17.x
• WinCC Unified PC V16.x
 

* 随 HSP 一同发布。

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权

安装

20 编程和操作手册, 11/2022



WinCC Runtime

版本 许可证 适用于

WinCC RT Advanced V18.x WinCC RT Advanced (16384)
WinCC RT Advanced (8192)
WinCC RT Advanced (4096)
WinCC RT Advanced (2048)
WinCC RT Advanced (512)
WinCC RT Advanced (128)

• WinCC RT Advanced V17.x
• WinCC RT Advanced V16.x
• WinCC RT Advanced V15.x
• WinCC RT Advanced V14.x
• WinCC RT Advanced V13.x
• WinCC RT Advanced V12.x
• WinCC RT Advanced V11.x

WinCC RT Professional 
V18.x

WinCC RT Professional 
(262144)
WinCC RT Professional 
(153600)
WinCC RT Professional 
(102400)
WinCC RT Professional 
(65536)
WinCC RT Professional 
(8192)
WinCC RT Professional 
(4096)
WinCC RT Professional 
(2048)
WinCC RT Professional (512)
WinCC RT Professional (128)

• WinCC RT Professional V18.x
• WinCC RT Professional V17.x
• WinCC RT Professional V16.x
• WinCC RT Professional V15x
• WinCC RT Professional V14.x
• WinCC RT Professional V13.x
• WinCC RT Professional V12.x
• WinCC RT Professional V11.x

WinCC Unified PC V18.x WinCC Unified PC (150) RT
WinCC Unified PC (500) RT
WinCC Unified PC (1k) RT
WinCC Unified PC (2,5k) RT
WinCC Unified PC (5k) RT
WinCC Unified PC (10k) RT
WinCC Unified PC (50k) RT
WinCC Unified PC (100k) RT
WinCC Unified PC (max.) RT

• WinCC Unified PC V18.x
• WinCC Unified PC V17.x
• WinCC Unified PC V16.x

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
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WinCC 选件中许可证的有效性

WinCC 选件的 License Key 与版本无关，可用于后期版本。

启动时无有效 License Key 
如果 TIA Portal 启动时无有效 License Key ，则系统提示用户当前运行在未授权模式下。用

户可激活 Trial License 一次。但是，该试用许可证有一个仅 21 天的有效期。

当 Trial License 到期后，会发生下列情况：

• 当前 PC 上从未获得 TIA Portal 的许可：

– 基于许可的操作不能在 TIA Portal 中执行。

• 当前 PC 中已获得 TIA Portal 的许可：

– 非授权模式下每隔 10 分钟就会出现一个警告窗口提醒用户确认，每次执行需要许可

证的操作时也会出现这样一个警告窗口提醒用户确认。

STEP 7 仿真的许可证要求

当使用菜单命令“在线 > 仿真”(Online > Simulation) 在 STEP 7 中启动仿真时，无需额外的

许可证。 
对于以下情况，即使执行仿真，也需要所安装 STEP 7 选件的相应许可证。

• 与 PLC 的连接已组态且处于活动状态。

WinCC Runtime 仿真的许可证要求

如果满足下列条件，同样需要适当的许可证来仿真 WinCC Runtime 和许可选件：

• 使用菜单命令“在线 > 仿真”(Online > Simulation) 启动仿真。

如果没有有效的许可证，仿真可持续 1 小时。

TIA Portal 云连接程序的许可证

要使用 TIA Portal 云连接程序，TIA Portal 云连接程序中指定为“用户设备”的每台设备上

都需要具有有效的 License Key。在此类设备上安装 TIA Portal 时，也需要该 License Key。对

于那些用作“远程设备”的设备而言，无需 License Key。

参见

处理许可证和许可密钥 (页 36)

许可

3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
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3.3 WinCC Unified 选件的许可

3.3.1 日志记录

日志记录

可通过以下两种方式记录 WinCC Unified 中的数据：

• 基于文件的日志记录

• 基于数据库的日志记录

基于文件的日志记录

基于文件进行日志记录时，SQL Lite 数据库中可记录 多 5000 个日志记录变量。

要求

WinCC Unified 精智面板：

• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 进行日志记录时，无需具有许可证。

WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 进行日志记录时，需要具有 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。 
许可

要记录多达 5000 个记录变量，需要一个或多个许可证，具体取决于要记录的变量数。相关

信息，请参见下表中的许可证。

升级

进行系统升级时，日志记录无需具有升级许可证。

试用

如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态记录变量。

基于数据库的日志记录

基于数据库进行日志记录时，可记录所有记录变量，直到达到 MS SQL 数据库中的上限。

要求

许可

3.3 WinCC Unified 选件的许可
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WinCC Unified 精智面板：

• 不适用

WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 进行日志记录时，需要具有 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

许可

除了相应功能之外，基于数据库的日志记录功能还包括一个 MS SQL Server。因此，还需具有

“WinCC Unified Database Storage”许可证。

根据待记录的变量数量，可能需要一个或多个许可证。相关信息，请参见下表中的许可证。

基于文件或数据库的许可证

下表列出了待记录的变量数量与所需的许可证：

许可证 1 日志记录的变量数目 基于文件 基于数据库 
WinCC Unified PC 100 
Logging Tags

100 √ √

WinCC Unified PC 500 
Logging Tags

500 √ √

WinCC Unified PC 1000 
Logging Tags

1000 √ √

WinCC Unified PC 5000 
Logging Tags

5000 √ √

WinCC Unified PC 10000 
Logging Tags

10000 --- √

WinCC Unified PC 30000 
Logging Tags

30000 --- √

       
WinCC Unified Database 
Storage2

--- 不需要 √

1 日志记录变量的许可证数量可以累加。即，许可证的总数等于需记录的变量数量。

2 此许可证支持在 MS SQL 数据库中记录。

升级

系统升级时，可能需要具有 WinCC Unified Database Storage 的升级许可证，具体取决于 MS 
SQL 服务器。

许可

3.3 WinCC Unified 选件的许可
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如果需要，必须更新旧许可证。

试用

基于数据库的日志记不支持试用模式。

3.3.2 参数集

参数集

要求

WinCC Unified 精智面板：

• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 在运行系统中使用时，需具有 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

许可

要在运行系统 PC 中使用参数集时，需要具有以下许可证：

许可证 WinCC Unified PC WinCC Unified 精智面板

WinCC Unified Parameter Control 
(PC)

√ 不需要

升级

许可证与版本相关，需要相应的升级许可证才能进行升级。

试用

如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态参数集。

3.3.3 过程诊断

过程诊断

要求

许可

3.3 WinCC Unified 选件的许可
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WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 在运行系统中使用时，需具有 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

许可

要在运行系统 PC 中使用过程诊断，需要具有以下许可证：

许可证 WinCC Unified PC WinCC Unified 精智面板

WinCC Unified ProDiag √ 不需要

试用

如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态过程诊断。

3.3.4 客户端

要求 
WinCC Unified 精智面板：

• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• WinCC Unified 精智面板 多支持 3 个并发远程访问操作。

• 首次访问所需的许可证免费提供。

• 必须在固件中批准后，才能使用远程访问。

许可

进行远程访问时，需要具有一个许可证，具体取决于访问的数量和类型。下表列出了所需的

许可证：

  仅监视 操作员监控

WinCC Unified Panel Client 
Monitor (1)

✓ ---

WinCC Unified Panel Client 
Operate (1)

--- ✓

许可

3.3 WinCC Unified 选件的许可
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要求 
WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 用于运行系统时，需要 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

WinCC Unified 运行系统的许可证中包含以下客户端功能：

• 两个操作员监控访问权限（两个本地访问权限或一个本地访问权限和一个远程访问权限）

• 一个监视访问权限（一个本地访问权限或一个远程访问权限）

许可

进行远程访问时，需要具有一个许可证，具体取决于访问的数量和类型。下表列出了所需的

许可证：

  仅监视 操作员监控

WinCC Unified Client Monitor (1) ✓ ---
WinCC Unified Client Monitor (3) ✓ ---
WinCC Unified Client Monitor (10) ✓ ---
WinCC Unified Client Monitor (30) ✓ ---
WinCC Unified Client Monitor (100) ✓ ---
WinCC Unified Client Operate (1) --- ✓
WinCC Unified Client Operate (3) --- ✓
WinCC Unified Client Operate (10) --- ✓
WinCC Unified Client Operate (30) --- ✓
WinCC Unified Client Operate (100) --- ✓

升级

许可证与版本无关，无需升级到新版本。

试用

如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态客户端。

许可

3.3 WinCC Unified 选件的许可
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3.3.5 报告

报告 
要求

WinCC Unified 精智面板：

• 组态时，需要具有 WinCC Unified Comfort (ES) 许可证。

• 用于运行系统时，需要 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 用于运行系统时，需要 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

许可

组态报告选件时，无需具有许可证。

许可证

WinCC Unified 工程组态系统和 WinCC Unified RT 许可证中包含选件许可证“Configuration 
and manual Report Execution”。
自动执行报告功能（时间，事件）时，需要具有“WinCC Unified Report Execution”许可证。

许可证 WinCC Unified 精智面板 WinCC Unified PC
WinCC Unified Report 
Execution

✓ ✓

升级

许可证与版本相关，需要相应的升级许可证才能进行升级。

试用

如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态“报告”选件。

3.3.6 Openness

Openness
要求

许可

3.3 WinCC Unified 选件的许可
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WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 用于运行系统时，需要 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

许可

Openness 选件无需具有许可证。 
升级

升级时无需使用许可证。

试用

如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态 Openness 选件。

3.3.7 Unified Collaboration

Unified Collaboration 
要求

WinCC Unified 精智面板：

• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 用于运行系统时，需要 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 用于运行系统时，需要 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

许可

组态“Unified Collaboration”选件，无需具有许可证。

使用“Unified Collaboration”选件时，所有相关设备都需具有许可证。

许可证 WinCC Unified 精智面板 WinCC Unified PC
WinCC Unified Collaboration ✓ ✓

升级

许可证与版本相关，需要相应的升级许可证才能进行升级。

试用

许可

3.3 WinCC Unified 选件的许可
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如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态 Unified Collaboration 选件。

3.3.8 审计

审计

要求

WinCC Unified 精智面板：

• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 用于运行系统时，需要 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 用于运行系统时，需要 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

许可

组态“审计”选件时，无需具有许可证。

使用运行系统中的“审计”(Audit) 选件时，需要具有许可证。

许可证

许可

3.3 WinCC Unified 选件的许可
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可以将以下许可证用于 WinCC Runtime 中的审计选件：

许可证 说明

WinCC Unified Audit Basis 安全通信

记录审计跟踪

记录过程数据的更改（通过脚本或系统功能自动完成）

确认（带/不带注释）

导出审计跟踪条目

审计跟踪报报告和篡改指示

登录和注销审计跟踪条目

简单电子签名  
备份和恢复审计跟踪数据库段

WinCC Unified Audit 
Enhanced

附加功能： 
多个电子签名（2 人）

在“审计”视图中显示和分析审计跟踪

变量名的别名

使用审计选件时，所有相关设备都需安装许可证。

许可证 WinCC Unified 精智面板 WinCC Unified PC
WinCC Unified Audit Basis √ √
WinCC Unified Audit 
Enhanced

√ √

升级

许可证与版本相关，需要相应的升级许可证才能进行升级。

试用

如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组“审计”选件。

3.4 工厂智能选件的许可授权

3.4.1 Calendar
要求

许可

3.4 工厂智能选件的许可授权

安装

编程和操作手册, 11/2022 31



WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。 
• 在运行系统中使用“Calendar PI”选件时，需具有 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

许可

组态“Calendar  PI”选件时，无需具有其它许可证。

要在运行系统中使用“Calendar PI”选件，需具有以下许可证：

许可证 说明

WinCC Unified Calendar Base 每台服务器： 
• 3 个单独的基本日历

• 派生日历数量无限制

• 选件的使用没有任何限制

• 基于版本

 
WinCC Unified Calendar 
Extension (1)*

• 1 个额外基本日历

* 每次扩展时使用，与版本和累计数量无关

示例：

WinCC Unified Calendar Base + WinCC Unified Calendar Extension (1) → 3 + 1 = 4
升级

升级到下一个较高版本时，需具有一个 WinCC Unified Calendar Base Upgrade 许可证。

WinCC Unified Calendar Extension (1) 许可证与版本无关。

试用

如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态“Calendar PI”选件。

3.4.2 Performance Insight
要求

许可

3.4 工厂智能选件的许可授权
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WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 在运行系统中使用“Performance Insight PI”选件时，需具有 WinCC Unified Runtime (RT) 
许可证。

许可

组态“Performance Insight  PI”选件时，无需具有其它许可证。

要在运行系统中使用“Performance Insight  PI”选件，需具有以下许可证：

许可证 说明

WinCC Unified Performance 
Insight Base

每台服务器： 
• 3 个分析工厂对象

• 选件的使用没有任何限制

• 基于版本

WinCC Unified Performance 
Insight Extension (10)*

• 10 个额外分析工厂对象

WinCC Unified Performance 
Insight Extension (30)*

• 30 个额外分析工厂对象

WinCC Unified Performance 
Insight Extension (100)*

• 100 个额外分析工厂对象

WinCC Unified Performance 
Insight Extension (300)*

• 300 个额外分析工厂对象

* 每次扩展时使用，与版本和累计数量无关

示例：

WinCC Unified Performance Insight Base + WinCC Unified Performance Insight 
Extension(10) → 3 + 10 = 13
WinCC Unified Performance Insight Base + WinCC Unified Performance Insight Extension 
(10) + WinCC Unified Performance Insight Extension (30) → 3 + 10 + 30 = 43
升级

升级到下一个较高版本时，需要具有一个 WinCC Unified Performance Insight Base Upgrade 
许可证。

WinCC Unified Performance Insight Extension 许可证与版本无关。

试用

许可

3.4 工厂智能选件的许可授权
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如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态“Performance Insight  PI”选件。

3.4.3 Sequence
要求

WinCC Unified PC： 
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。

• 在运行系统中使用“Sequence PI”选件时，需具有 WinCC Unified Runtime (RT) 许可证。

许可

组态“Sequence PI”选件时，无需具有其它许可证。

要在运行系统中使用“Sequence PI”选件，需具有以下许可证：

许可证 说明

WinCC Unified Sequence 
Base

每台服务器： 
• 3 台并联的设备模块

• 选件的使用没有任何限制

• 基于版本

WinCC Unified Sequence 
Extension (5)*

• 5 台额外的并行设备模块

* 每次扩展时使用，与版本和累计数量无关

示例：

WinCC Unified Sequence Base + WinCC Unified Sequence Extension(5) → 3 + 5 = 8
WinCC Unified Sequence Base + WinCC Unified Sequence Extension (5) + WinCC Unified 
Sequence Extension (5) → 3 + 5 + 5 = 13
升级

升级到更高版本时，需要具有新的 WinCC Unified Sequence Base Upgrade 许可证。

WinCC Unified Sequence Extension (5) 许可证与版本无关。

试用

如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态“Sequence PI”选件。

许可

3.4 工厂智能选件的许可授权
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3.4.4 Line Coordination
要求

WinCC Unified PC：
• 组态时，需要具有 WinCC Unified Engineering System (ES) 许可证。 
• 在运行系统中使用“Line Coordination PI”选件时，需具有 WinCC Unified Runtime (RT) 许

可证。

许可

组态“Line Coordination PI”选件时，无需具有其它许可证。

要在运行系统中使用“Line Coordination PI”选件，需具有以下许可证：

许可证 说明

WinCC Unified Line 
Coordination Base

每台服务器： 
• 3 套
• 选件的使用没有任何限制 
• 基于版本

WinCC Unified Line 
Coordination Extension (5)*

• 5 套

WinCC Unified Line 
Coordination Extension 
(10)*

• 10 套

WinCC Unified Line 
Coordination Extension 
(50)*

• 50 套

* 每次扩展时使用，与版本和累计数量无关

示例：

WinCC Unified Line Coordination Base + WinCC Unified Line Coordination Extension (5) 
→ 3 + 5 = 8
WinCC Unified Line Coordination Base + WinCC Unified Line Coordination Extension (5) + 
WinCC Unified Line Coordination Extension (10)
→ 3 + 5 + 10 = 18
升级

升级到更高版本时，需要具有新的 WinCC Unified Line Coordination Base Upgrade 许可证。

许可

3.4 工厂智能选件的许可授权
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WinCC Unified Line Coordination Extension 许可证与版本无关。

试用

如果没有有效的许可证，则可在试用模式下组态“Line Coordination PI”选件。

3.5 处理许可证和许可密钥

简介

使用 STEP 7 Basic、STEP 7 Professional 以及 WinCC Engineering System、WinCC 
Engineering System 和 WinCC Runtime 选件时，分别需要具有一个有效的 License Key。

注意

复制操作会导致许可密钥损坏

License Key 不能复制。防拷贝保护将阻止复制 License Keys 遭复制。如果试图复制 License 
Key，License Key 将损毁。

试用许可证

如果启动 TIA Portal 时不具备有效 License Key，则系统将提醒当前运行在未授权模式下。此

时，可激活一次试用许可证。试用许可证将在 21 天后到期。

当试用许可证到期后，TIA Portal 只能运行部分功能。要使用 TIA Portal 完整版本，则需购

买相应的许可证。

安装 STEP 7 和 WinCC 的许可密钥

通过 Automation License Manager 将许可证从随附的数据存储介质安装到用户 PC。
需要额外的 License Keys 来使用 WinCC Runtime 或通过菜单命令“在线 > 仿真 > 启动” 
(Online > Simulation > Start) 在 Engineering-PC 中进行仿真。为此需要使用 Automation 
License Manager。
安装许可证时，相关的 License Key 将从 License Keys 的原始存储位置中移除。

将许可密钥传送到 HMI 设备中 
必须将“License Keys”传送到 HMI 设备来操作 WinCC。

许可

3.5 处理许可证和许可密钥
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在下列情况下需要将 License Key 传送到 HMI 设备：

• 操作 WinCC Runtime
• 使用 WinCC Runtime 的插件

将许可证传送到 HMI 设备时，相关 License Key 将 License Keys 存储位置删除。

如果不再需要许可证或需要备份数据，必须从操作员面板传送 License Keys。之后可以在其

它 PC 或 HMI 设备上使用该许可证。  

卸载许可密钥

请始终使用 Automation License Manager 卸载许可密钥 License Keys。卸载前，调用 
Automation License Manager 并 
将要卸载的许可密钥备份到另一个存储位置。

以下情况需要卸载 License Key：
• 备份数据时。

• 不再需要许可证时。

可以在其它 PC 中使用有效许可证。

修改工程组态系统的数据介质

修改工程组态系统的数据介质，会损坏 License Key。要执行该操作，请在修改前打开 
Automation License Manager 并将待卸载的 License Key 备份至其它存储位置。

注意

PC 中的许可密钥损坏

如果出现以下情况之一，首先卸载所有 License Keys：
• 格式化硬盘

• 压缩硬盘 
• 恢复硬盘 
• 启动移动固定块的优化程序

• 安装新操作系统

请仔细阅读 Automation License Manager 的说明（“开始 > Simatic 自动化 > 文档”(Start 
> Simatic Automation > Documentation)）。请遵守所有警告和注意事项。

许可

3.5 处理许可证和许可密钥
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操作面板数据备份（备份/恢复）

在 HMI 设备中备份数据时，将在 HMI 设备中移除 License Keys。为此，打开 Automation 
License Manager 并将许可密钥 License Key 备份到其它存储位置。

注意

非基于 PC 的 HMI 设备中许可密钥损坏

在以下 HMI 设备中，执行备份/恢复操作将导致所传送的许可密钥损坏： 
• 270s 系列

• 370s 系列

在恢复之前进行如下操作：

1. 使用 Automation License Manager 和 ProSave，检查 HMI 设备中是否有 License Keys。
2. 传送 HMI 设备中的既有 License Keys。
恢复执行完成后，将 License Keys 传回 HMI 设备。

时区更改后许可证无效

如果按照下列方法更改了 PC 的时区，已安装的许可证将不再工作：从基于整点的时区更改

为不基于整点的时区。

为了避免这种不便，请在安装 License Keys 时的时区设置下使用 Automation License 
Manager 卸载 License Key。
示例：要在时区“GMT +3:30”中，使用时区为“GMT +3:00”的 HMI 设备。 
1. 卸载时区设置为“GMT +3:00”的 License Key。 
2. 在 PC 中相应地更改时区设置。 
3. 安装 License Key。
该特性并不适用于试用许可证。

损坏的许可证

下列情况下许可证损坏：

• 如果无法继续访问存储区的 License Key。
• 如果 License Key 在传送到目标驱动器的过程中丢失。

说明

将系统日期重新设置为更早的时间会导致所有许可证无效。

许可

3.5 处理许可证和许可密钥
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可以使用 Automation License Manager 修复损坏的许可证。为此，可使用 
Automation License Manager 的“恢复”功能或“恢复向导”。请联系客户支持人员恢复许

可证。更多详细信息，敬请访问 Internet：http://support.automation.siemens.com (https://
support.industry.siemens.com/cs/de/en/)

说明

即使许可证丢失或损坏，仍然可以无故障地操作运行系统。系统将不断地提醒当前正在未经

授权的模式下工作。

Microsoft SQL Server
使用 Microsoft SQL Server 服务器时，需要具有许可证。该许可证包含在已安装且具有相应

许可证的 WinCC 中。 
WinCC 安装包中包含的 SQL Server 已授权许可，但只能与 WinCC 一同使用。

 用于以下用途时，需要具有其它许可证。例如：

• 用于自定义的数据库

• 用于第三方应用

• 使用 WinCC 中未包含的 SQL 访问机制。 
卸载

卸载 WinCC 后，必须卸载“WinCC”SQL Sever 实例。为此，可在“控制面板 > 程序”(Control 
Panel > Programs) 下选择条目“Microsoft SQL Server 20..”并进行卸载。

参见

STEP 7 和 WinCC 授权 (页 10)

3.6 HMI 设备的许可方式

不基于 PC 的 HMI 设备具备运行系统许可证。运行系统工作不需要 License Key。 
不基于 PC 的 HMI 设备的插件可能需要许可证。相应许可证的 License Key 始终激活一个插

件来使用。

许可

3.6 HMI 设备的许可方式
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许可密钥

要授予不基于 PC 的 HMI 设备 License Keys，需要“SIMATIC HMI 许可证管理器面板插件”插

件。 
WinCC 安装程序默认会安装此插件。可以在自动化许可证管理器中使用“编辑 > 连接目标

系统 > 连接 HMI 设备”(Edit > Connect Target System > Connect HMI Device) 菜单命令打开

许可证管理器面板插件。

如果未安装 WinCC，则需要安装 ProSave 7.2 或更高版本。

有关使用许可证的说明

• 有关许可证处理的更多信息，请参见自动化许可证管理器的帮助文件。

• 启动许可前，请验证 HMI 设备上安装的操作系统的当前版本（或更高版本）。如有必要，

请使用 ProSave 更新操作系统。

• 此外，被许可方应确认微软公司或其子公司的软件 (SW) 包含授权的软件。至此，被许可

方同意受约束并遵守 Microsoft SQL Server 和 终用户间附加许可证协议中的条款和条件

非授权模式

运行系统插件可在没有有效许可证的情况下短时间内无限制使用。每隔 10 分钟，将出现一

个非授权模式的提示窗口，必须对其进行确认。

3.7 对基于 PC 的 HMI 设备上的 WinCC Runtime 进行授权

许可密钥

在基于 PC 的 HMI 设备中，以下组件需要许可密钥：

• 带有 128 个变量的 WinCC Runtime。
• WinCC 插件

使用 Automation License Manager 安装后，便会传送 WinCC 插件的许可证。

说明

仅当具有指定版本的有效许可证证书时，软件才能进行生产性运行。

需要适当的新许可证对 WinCC Runtime 进行授权。

许可

3.7 对基于 PC 的 HMI 设备上的 WinCC Runtime 进行授权

安装
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可通过 WinCC Runtime 的升级许可证，对 WinCC flexible 2008 和 WinCC V7 的运行系统许

可证进行升级。

有关使用许可证的说明

• 将一个较旧版本升级为 新版本时，需要具有新的 WinCC Runtime 许可证。 
• 此外，被许可方应确认微软公司或其子公司的软件 (SW) 包含授权的软件。至此，被许可

方同意遵守 Microsoft SQL Server 和 终用户间附加许可证协议中的条款和条件，并履行

相同的义务。

非授权模式

WinCC Runtime 和运行系统插件可无许可证自由使用。每隔 10 分钟，将出现一个非授权模

式的提示窗口，必须对其进行确认。

3.8 授权许可 WinCC Runtime Asian

简介

如果当前使用的 WinCC Runtime 为亚洲语言版本，则还需通过一个加密狗对所需的许可证

进行验证。

该加密狗以经过认证的 USB 存储器的形式交付用户，其中包含 WinCC Runtime Professional 
和 WinCC Unified PC Runtime Asian 所需的 Licence Key。许可密钥存储在经过认证的 USB 存
储器中。

将加密狗用于 Asian Runtime
为了成功授权亚洲语言的 WinCC 项目，需要使用“Automation License Manager”将所需许可

密钥从经过认证的 USB 存储器传送到 HMI 设备。

将 USB 存储器插入 HMI 设备的 USB 端口。在运行期间 USB 存储器作为加密狗。在运行期间

加密狗必须始终插在 USB 端口中。

如果在运行期间拔下加密狗，WinCC Runtime 将切换到演示模式。

针对亚洲市场提供的 USB 存储器经过认证，可以在生产中永久使用。因此，无法将内容传

送或复制到另一个 USB 存储器中。

如果经过认证的 USB 存储器丢失或损坏，则需要一个新的经过认证的 USB 存储器。

许可

3.8 授权许可 WinCC Runtime Asian
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仿真亚洲语言的 WinCC 项目

随后还需要经过认证的 USB 存储器作为仿真的加密狗。如果没有加密狗，仿真会以演示模

式运行。

3.9 不带 STEP 7 许可证的 PC-CP

PC-CP 上的 STEP 7 的功能

PC-CP 上所安装的 STEP 7 是完整版本的 STEP 7，但不带许可证。该版本仅支持对以下组件

进行组态和诊断：

• PC 站上的 PC-CP 和应用程序（OPC 服务器）

• SCALANCE X 交换机

• SCALANCE W / SCALANCE M 路由器

• SCALANCE S 安全模块

• PROFINET IO 设备和 PROFIBUS DP 从站

• IE/PB LINK PN IO, IWLAN/PB LINK PN IO
• 读码器 (RFID) 和光学阅读器 (MV)
SIMATIC 站和 WinAC 组件仅在网络和拓扑视图中可用（在设备视图中不可用）。不支持编

程功能。

信息系统

在 STEP 7 中的 PC-CP 信息系统中，详细介绍了 STEP 7 的所有功能。因此应注意，这些功能

仅限于上文所列设备组的组态。

升级为 STEP 7 Professional 的功能范围

PC-CP 上安装的 STEP 7 具有工程师站上可用的所有 STEP 7 功能，但功能使用存在限制。

在安装许可证之后，可随时升级使用 STEP 7 的所有功能，而无需进行全新安装。一旦安装

了许可证，则可以继续使用之前在 PC-CP 上由 STEP 7 所创建的所有项目，而不受任何限制。

许可

3.9 不带 STEP 7 许可证的 PC-CP
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安装的系统要求 4
4.1 关于系统要求的说明

各款产品的系统要求

系统要求随待安装品的不同而不同。因此，您应当检查具体产品的系统要求。

如果要安装多个产品，请确保您的系统满足其中的 高要求。

显示 PDF 文件

为能够阅读所提供的 PDF 文件，需要使用与 PDF 1.7 兼容的 PDF 阅读器，例如 Adobe (R) 
Reader V9。

显示欢迎页面

要体验 TIA Portal 之旅，需安装 Adobe (R) Flash Player V9 或更高版本。

Windows 10：字符集

Windows 10 更新版本 1809 之后，Windows 系统可使用管理员权限为所有用户安装字符集

（在快捷菜单中选择“为所有用户安装”(Install for all users) 命令），也可为特定用户安装字

符集。要使用 WinCC 字符集而无任何限制并加载到操作员面板中，则必需使用以管理员权

限安装字符集。

请注意，字符集视图中的“安装”(Install) 按钮仅可用于特定用户安装。

参见

许可证注意事项 (页 9)
开始安装 (页 87)
显示已安装的软件 (页 91)
修改或更新已安装的产品 (页 93)
修复已安装产品 (页 95)

安装

编程和操作手册, 11/2022 43



启动卸载 (页 97)
FAQ (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109748887)

4.2 软件和硬件的基本要求

安装时的系统要求

下表列出了安装时需满足的软件和硬件 低要求：

硬件/软件 要求

处理器 Intel® Core™ i3-6100U，2.30 GHz
RAM 8 GB
硬盘 S-ATA，至少配备 20 GB 可用空间 
网络 100 Mbps 或更高

屏幕分辨率 1024 x 768
操作系统 * Windows 10（64 位）

• Windows 10 Professional Version 21H1
• Windows 10 Professional 21H2
• Windows 10 Enterprise Version 2009/20H2
• Windows 10 Enterprise Version 21H1
• Windows 10 Enterprise 21H2
• Windows 10 Enterprise 2016 LTSB
• Windows 10 Enterprise 2019 LTSC
• Windows 10 Enterprise 2021 LTSC
Windows 11（64 位）

• Windows 11 Home 21H2
• Windows 11 Professional 21H2
• Windows 11 Enterprise 21H2
Windows Server（64 位）

• Windows Server 2016 Standard（完全安装）

• Windows Server 2019 Standard（完全安装）

• Windows Server 2022 Standard（完全安装）

* 包括截止到 2022 年 8 月 Microsoft 安全公告摘要 (MS22-AUG) 中的所有安全更新。有关

操作系统的详细信息，请参见 Microsoft Windows 或 Microsoft 网站上的帮助。 

安装的系统要求

4.2 软件和硬件的基本要求
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某些协议可能还支持其它 Windows 版本。更多信息，请参见项目特定要求或使用兼容性工

具进行兼容性检查。兼容性工具可从 Internet 中下载：https://
support.industry.siemens.com/kompatool/pages/main/index.jsf? (https://
support.industry.siemens.com/kompatool/pages/main/index.jsf?)。 

建议的 PC 硬件

下表列出了建议的硬件需求：

硬件/软件 要求

计算机 SIMATIC FIELD PG M6 Comfort 或更高版本（或类似的 PC）
处理器 Intel® Core™ i5-8400H（2.5 到 4.2 GHz；4 cores + Hyper-threading；8 MB 智

能缓存）

RAM 16 GB 或更多（对于大型项目，为 32 GB）
硬盘 SSD，配备至少 50 GB 的存储空间

网络 1 GBit（多用户）

监视 15.6" 全高清显示器（1920 x 1080 或更高） 

支持的虚拟平台

可在虚拟机上安装“SIMATIC STEP 7”和“SIMATIC WinCC”软件包。为此，请选择使用以下指定

版本或更新版本的虚拟机系统：

• VMware vSphere Hypervisor (ESXi) 6.7 或更高版本

• VMware Workstation 12.5.5（仅限 WinCC）
• VMware Workstation 15.5.0 或更高版本

• VMware Player 12.5.5（仅 WinCC）
• VMware Player 15.5.0 或更高版本

• Microsoft Hyper-V Server 2019 或更高版本

安装的系统要求

4.2 软件和硬件的基本要求
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对于这些虚拟系统，建议使用以下主机和访客操作系统：

操作系统 VMware vSphere 
Hypervisor (ESXi) 

VMware 
Workstation

VMware 
Player

Microsoft 
Hyper-V

Windows Server 2016 Standard
（完全安装）

G - - G

Windows Server 2019 Standard
（完全安装）

G - - H/G

Windows Server 2022 Standard
（完全安装）

G - - H/G

Windows 10 Enterprise Version 
2009/20H2 

H/G H/G H/G G

Windows 10 Enterprise 2016 
LTSB

H/G H/G H/G G

Windows 10 Enterprise 2019 
LTSC

H/G H/G H/G G

Windows 10 Enterprise 2021 
LTSC

H/G H/G H/G G

H：可用作主机操作系统

G：可用作访客操作系统

H/G：可用作主机和访客操作系统

-：不可用作主机或访客操作系统

说明

• 对于各种 TIA 产品而言，主机操作系统的硬件要求都相同。 
• 工厂操作员需确保主机操作系统中具有足够的系统资源。

• 使用 HyperV 服务器和 ESXi 时，建议使用经制造商认证的硬件产品。

• 使用 Microsoft Hyper-V 时，无法显示可访问的站。

安装的系统要求

4.2 软件和硬件的基本要求
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支持的安全程序

以下安全程序与“SIMATIC STEP 7 Basic”和“SIMATIC WinCC”相兼容：

• 防病毒程序：

– Symantec Endpoint Protection 14.3
– Trend Micro Office Scan 14.0
– McAfee Endpoint Security (ENS) 10.6 和 10.7
– Windows Defender
– Qihoo 360“安全卫士 12.1”+“病毒扫描程序” 

说明

请确保病毒扫描程序及其数据库始终 新。

上一次病毒库的更新日期为 2022 年 9 月 13 日。

• 加密软件：

– Microsoft Bitlocker
• 基于主机的入侵检测系统：

– McAfee Application Control 8.3.3

参见

许可证注意事项 (页 9)
开始安装 (页 87)
检查更新包和支持包的可用性并进行安装 (页 99)
显示已安装的软件 (页 91)
修改或更新已安装的产品 (页 93)
修复已安装产品 (页 95)
启动卸载 (页 97)

安装的系统要求

4.2 软件和硬件的基本要求
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4.3 产品特定的特性

4.3.1 卸载 WinCC Unified

卸载 WinCC
如果已安装 WinCC Unified V16 的更新版并且要安装 WinCC V17，请执行以下操作：

1. 打开“控制面板”(Control Panel)。
2. 开始卸载 SIMATIC WinCC Unified PC V16.0 UPDx。
3. 选择组件时，选择“SIMATIC WinCC Update 16.0 UPDx”进行卸载。

4. 完成卸载后，通过安装介质卸载 WinCC V16 的所有相关组件。  
该信息包含在自述文件的“重要说明 (WinCC Unified)”下。

4.3.2 安装 WinCC Runtime Unified
安装时，必须满足操作系统和软件组态的特定要求。

域和工作组中的安装

WinCC Unified 通常可在域或工作组中操作。

但请注意，域的组策略和限制条件可能会影响安装过程。如果出现这种情况，请在安装 
WinCC Unified 和 Microsoft SQL Server 之前将计算机从域中删除。以管理员权限从本地登录

到相关计算机。执行安装过程。在安装成功后，再将 WinCC 计算机恢复到域中。如果域的

组策略和限制条件没有影响安装过程，则安装过程中无需从域中移除该计算机。

请注意，域的组策略和限制条件也可能会影响相关操作。如果无法规避这些限制条件，则可

在工作组中运行该 WinCC 计算机。

必要时，请咨询域管理员。

在网络服务器上运行

不支持在网络服务器（如，域控制器、文件服务器、名称服务服务器、路由器、软件防火墙、

介质服务器、交换服务器）上运行 WinCC Unified Runtime。

安装的系统要求

4.3 产品特定的特性
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Windows 计算机名称

在执行 WinCC 安装之前，应先指定 Windows 计算机名称。遵守 Windows 命名规则。

说明

对于更改计算机名称后需要执行的操作，请参见 WinCC Unified Runtime 安装手册中的“更

改计算机名称或 IP 地址”部分。

计算机名称中不允许使用以下字符：

• . , ; : ! ? " ' ^ ` ~ _
• + = / \ | @ * # $ % &  
• ( ) [ ] { } < > 
• 空格

分配 Windows 计算机名称时请遵循以下建议：

• 只能使用大写字母。

• 第一个字符必须为字母。

• 计算机名称的前 12 个字符必须唯一。

• 计算机名称 多可包含 15 个字符。

安装的硬件要求

下表列出了安装时需满足的硬件 低要求：

硬件 要求

处理器类型 Intel Core i3
RAM 4 GB
可用硬盘空间 10 GB，8 GB CF

安装的系统要求

4.3 产品特定的特性
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安装的软件要求

操作系统

软件 组态 注释

Windows 10 Pro Windows 10 Pro Version 1909 （OS 版本 
18363）
Windows 10 Pro Version 2004 （OS 版本 
19041）
Windows 10 Pro Version 2009/20H2 （OS 
版本 19042）
Windows 10 Pro Version 21H1（操作系统

内部版本 19043）
Windows 10 Pro Version 21H2（操作系统

内部版本 19044）

64 位

Windows 10 Enterprise Windows 10 Enterprise Version 1909 （OS 
版本 18363）
Windows 10 Enterprise Version 2004 （OS 
版本 19041）
Windows 10 Enterprise Version 
2009/20H2 （OS 版本 19042）
Windows 10 Enterprise Version 21H1（操

作系统内部版本 19043）
Windows 10 Enterprise Version 21H2（操

作系统内部版本 19044）
Windows 10 IoT 
Enterprise LTSB

Windows 10 Enterprise 2016 LTSB（OS 版
本 14393）（已经过 IPC 测试） 
Windows 10 Enterprise 2019 LTSC（OS 版
本 17763）（已经过 IPC 测试）  
Windows 10 Enterprise 2021 LTSC（操作系

统内部版本 19044）（IPC 已经过测试）  

安装的系统要求

4.3 产品特定的特性
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软件 组态 注释

Windows 11 Windows 11 Home Version 21H2（操作系

统内部版本 22000）
64 位

Windows 11 Pro Windows 11 Pro Version 21H2（操作系统

内部版本 22000）
Windows 11 Enterprise Windows 11 Pro Version 21H2（操作系统

内部版本 22000）
Windows Server 2016 
Standard
Windows Server 2019 
Standard
Windows Server 2022 
Standard

完全安装 64 位

说明

支持的客户端和连接数量

桌面操作系统 多支持 5 个客户端。在服务器操作系统中，可向服务器连接 5 个以上的客

户端。

Windows 支持的桌面操作系统到达连接数限值为 20。该值限制了可访问运行系统的连接数

量。

兼容的浏览器

操作系统 浏览器

Microsoft Windows • Google Chrome
• Microsoft Edge
• Mozilla Firefox、Mozilla Firefox ESR

Android • Google Chrome
• Firefox
• Edge

iOS，Mac • Safari
• Google Chrome
• Firefox
• Edge

有关浏览器用法的更多信息，请参见 SIMATIC Unified PC 自述文件中的“WinCC Unified PC 
Internet 浏览器”部分。

安装的系统要求

4.3 产品特定的特性
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针对 Internet 信息服务 (IIS) 的 Windows 特定软件设置

在安装 WinCC Unified Runtime 的过程中，Windows 中将自动启用以下 IIS 设置：

• HTTP 错误

• HTTP 重定向

• 默认文档

• 静态内容

• .NET extensibility 3.5
• ASP
• ASP.NET 4.5
• ISAPI 扩展项

• ISAPI 过滤器

• 动态内容精简信息

• 静态内容精简信息

• 请求过滤

表格 4-1 其他软件要求

主题 版本/设置 注释

Web 浏览器 浏览器必须支持 HTML 5。  
用户安装权限 管理员权限  
SOFTNET-IE S7 
Lean 单点许可证

  必须拥有该许可证，Runtime 
Unified 才能支持多达 10 个连接。

SIMATIC NET V13 SP1 要运行带有 10 条以上连接的 
Runtime Unified，需具有该许可

证。

之前安装的 WinCC Unified PC 运行系统版本

可在以下内容适用的设备上安装 Unified PC 运行系统 V18：
• 未安装 Unified PC 运行系统，或

• 已安装 WinCC Unified PC 运行系统 V17
V17 安装不能从 V16 升级。

安装的系统要求

4.3 产品特定的特性
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端口

使用 Windows 防火墙时，WinCC Unified Runtime 的安装例程将设置以下端口：

• HTTPS：443
• 网络发现 (IS)：137
• 全集成自动化管理员：8888
• UMC AttachAgent：4002
• OPC UA 发现：4840
如果系统使用其它防火墙解决方案，请确保对端口进行相应设置。

有关 Unified Runtime 使用的端口列表，请参见用户帮助 SIMATIC Unified PC 自述文件中的

“安全信息”部分。

说明

禁用 HTTP 端口

出于安全原因，请禁用 IIS 服务器上的端口 80。
1. 在 Unified PC 上，启动“Internet 信息服务 (IIS) 管理器”(Internet Information Services (IIS) 

Manager)。
2. 单击右侧的“默认网站”(Default Web Sites)。
3. 选择“删除”(Remove) 或“管理网站 > 退出”(Manage Website > Exit)。

说明

操作系统更新或升级后端口被禁用

更新或升级 Unified PC 的操作系统（例如，从 Windows Server 2016 到 Windows Server 
2019）时，防火墙设置可能会发生更改。可能导致 OPC UA 端口被禁用。

在这种情况下，启动西门子“安全控制器”工具并运行“恢复设置”(Restore settings)。

虚拟化

“SIMATIC WinCC Runtime Unified”软件包可安装在虚拟机上。以下虚拟化系统已经过测试：

• VMware vSphere Hypervisor (ESXi) 6.7（或更高版本）

• VMware Workstation 12.5.5 和 VMware Workstation 15.5.0（或更高版本）

• VMware Player 12.5.5 和 VMware Player 15.5.0（或更高版本）

• Microsoft Hyper-V Server 2019 （或更高版本）

在虚拟平台上，所有经批准的操作系统均可以用作主机操作系统。
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要求

虚拟计算机的性能数据必须满足 WinCC 客户端的 低要求。

说明

• 确保终端和 PLC 网络在主机系统中通过独立的网络适配器（专用的、物理分隔的网络适配器）
进行分隔。

• 对于各种 TIA 产品而言，主机操作系统的硬件要求都相同。 
• 工厂操作员需确保主机操作系统中具有足够的系统资源。

• 使用 HyperV 服务器和 ESXi 时，建议使用经制造商认证的硬件产品。

支持的安全程序

以下安全程序与 Unified Runtime 兼容：

病毒扫描程序 Symantec Endpoint Protection 14.3
McAfee Endpoint Security (ENS) 10.6 和 10.7
Trend Micro Office Scan 14.0
Windows Defender（包含在 Windows 操作系统中）

Qihoo 360“安全卫士 12.1”+“病毒扫描程序”

白名单 McAfee Application Control 8.3.3
硬盘加密 Microsoft BitLocker（Windows 操作系统的组件）

原理

务必确保防病毒软件的使用不会影响工厂的过程操作。

 防病毒软件规则（病毒扫描客户端）

• 集成病毒扫描程序防火墙

在 WinCC Unified Runtime 中，使用 SIMATIC Security Control 组态所用的本地 Windows 
防火墙。请勿安装或启用防病毒软件中集成的防火墙。 

• 手动扫描

在运行系统运行过程中，不允许进行手动扫描。在所有工厂 PC 上定期对磁盘执行手动扫

描，比如在维修间隔期间。

• 自动扫描

仅对到达的数据流量进行自动扫描即可。 
• 计划的扫描

在运行系统运行过程中，不允许进行计划的扫描。

安装的系统要求
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• 模式更新

由更高级别的病毒扫描服务器（集中管理病毒扫描客户端的工厂 PC）执行病毒扫描客户端

（接受病毒检查的工厂 PC）的模式更新。 
• 对话框

为了避免影响过程操作，在病毒扫描客户端上不允许显示对话框消息。 
• 驱动器

为了防止重叠扫描网络驱动器，仅扫描本地驱动器。 
对于其他设置，应用默认值即可。 
如何确保安全性？

检查到达的数据流量中是否存在病毒，从而将对于过程模式的损害降至 低。 

说明

使用抗病毒扫描程序时，请确保计算机有充足的系统资源。

支持的数据库类型

SIMATIC WinCC Unified PC 支持以下数据库类型：

HMI 设备 支持的数据库类型

SIMATIC WinCC Unified PC SQLite
Microsoft SQL

面向 Unified PC 的 Microsoft SQL
WinCC Unified PC 的默认数据库类型为 SQLite。要使用 Microsoft SQL，则可使用系统提供

的安装选项，安装相应的安装包。 
• 安装 Microsoft SQL 之后，无法再使用 SQLite 记录数据。 
• 系统将保留现有的 SQLite 文件，但运行时无法访问这些文件。

• SQLite 无法备份。

TIA Portal V17 及以上版本中，可使用 Microsoft SQL Server 2017。由于 Microsoft SQL 
Server 安装包中不再包含 SQL Management Studio，因此该组件也不包含在 TIA Portal 安装

包内。必要时，可单独安装 SQL Management Studio。
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要建立安全的 SQL Server 连接，请遵守 Microsoft 文档中的说明：

• Server Network Configuration
• Enable encrypted connections to the Database Engine

4.3.3 WinCC Runtime Professional 的安装

安装时，必须满足操作系统和软件组态的特定要求。

域和工作组中的安装

通常允许 WinCC 在域或工作组中操作。

但请注意，域的组策略和限制条件可能会影响安装过程。此时，需在安装 Microsoft Message 
Queuing、Microsoft SQL Server 和 WinCC 之前将计算机从域中移除。以管理员权限登录本

地机器。执行安装过程。在安装成功后，再将 WinCC 计算机恢复到域中。如果域的组策略

和限制条件没有影响安装过程，则安装过程中无需从域中移除该计算机。

请注意，域的组策略和限制条件也可能会影响相关操作。如果无法规避这些限制条件，则可

在工作组中运行该 WinCC 计算机。

必要时，请咨询域管理员。

在网络服务器上运行

WinCC Runtime Professional 不允许在网络服务器（如，域控制器、文件服务器、名称实用

程序服务器、路由器、软件防火墙、介质服务器、交换服务器）上运行。

Windows 计算机名称

WinCC 安装后，请勿更改 Windows 计算机的名称。

如果更改了 Windows 计算机名称，则必须卸载 SQL 服务器然后重新进行安装。

计算机名称中不允许使用以下字符：

• . , ; : ! ? " ' ^ ´ ` ~ _
• + = / \ ¦ @ * # $ % & § ° 
• ( ) [ ] { } < > 
• 空格
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分配 Windows 计算机名称时请遵循以下建议：

• 只能使用大写字母。

• 第一个字符必须为字母。

• 计算机名称的前 12 个字符必须唯一。

激活远程通信

在 WinCC 系统上，安装后默认禁用对话框“Simatic Shell”中的远程通信。对于以下应用，必

须激活所涉及计算机的远程通信：

• 将 Runtime 下载到其它 PC 上 
• 客户端至服务器通信

• 冗余系统

• WinCC 选件“WebNavigator”
如果 WebNavigator 客户端与 WebNavigator 服务器未在同一计算机上运行，则必须激活

远程通信。

要启用远程访问，请按以下步骤操作：

1. 使用 Simatic Shell 的快捷菜单打开 Windows 资源管理器中的通信设置。

2. 激活“远程通信”(Remote communication) 选项。

3. 在网络中组态加密通信：选择预共享密钥和端口。

4. 选择网络适配器和（如有必要）多播设置。

取消激活 NTLMv1 和 SMBv1
可禁用 NTLMv1 和 SMBv1 协议。取消激活这两个协议不会对 WinCC Runtime Professional 的
操作产生任何影响。

说明

NTLMv1 和 SMBv1 带来的安全风险

使用 NTLMv1 和 SMBv1 协议会带来重大的安全风险。网络通信可能会因中间人攻击等受到

影响。

取消激活协议的步骤与具体的操作系统相关。
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4.3.4 有关安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 的注意事项

简介

可通过以下方式安装 TIA Portal Teamcenter Gateway：
• 随 TIA Portal 一同安装

说明

安装服务器时，需要具有管理员权限。

安装要求

计算机上必须：

• 安装有 Teamcenter Rich Application Client（下文中称为“RAC”）或 Teamcenter Client 
Communication System (TCCS) 版本 V11.2 或更高版本。  

说明

如果 TCCS 安装为“单机版”，则还需安装“Microsoft Visual C++ 2013 – 
Redistributable”。这样，可确保 TIA Portal 与 TIA Portal Teamcenter Gateway 之间建立有

连接。

• FCC/FMS (FileClientCache/FileManagementSystem) 与“Teamcenter Server 11.2 或更高

版本”之间存在连接 

说明

• 重新安装或重启后，需检查 FCC/FMS (FileClientCache/FileManagementSystem) 与
“Teamcenter Server 11.2 或更高版本”之间是否存在连接。

• 重新安装或重启后，检查注册表项。有关检查注册表项的更多信息，请参见“　TIA Portal 
Teamcenter Gateway”在线帮助中的“安装与卸载 TIA Portal Teamcenter Gateway > 检查 
of TIA Portal Teamcenter Gateway 的安装”部分。

• 重新安装或重启后，需检查是否可在 Teamcenter 中保存条目类型以及是否可将数据集添
加到元素修订版中。有关保存元素类型的更多信息，请参见“TIA Portal Teamcenter 
Gateway”在线帮助中“通过 TIA Portal Teamcenter Gateway 管理 TIA Portal 项目”章节的
“在 Teamcenter 中将 TIA Portal 项目另存为一个新条目”部分。

• 重新安装或重启后，检查是否可从 Teamcenter Rich Application Client 向 Teamcenter 服
务器传送数据。

• Teamcenter 服务器上安装有所提供的 Teamcenter 数据模型（含多个文件）。
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安装 TIA Portal Teamcenter Gateway - 数据模型

安装所提供的 TIA Portal Teamcenter Gateway 数据模型时，需使用“系统管理

器”(Environment Manager)。
有关安装的说明，请参见产品 DVD 中的目录

“\Support\Teamcenter_11\ServerSetupDocument\”。

安装过程中，TIA Portal 的版本相同

安装不同的 TIA Portal 产品时，请确保安装时所用的服务包和更新版本相同。 
例如，如果安装有 TIA Portal V14 或更高版本，则还需安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 
V14 或更高版本。

安装路径

在安装路径中，请勿使用任何 UNICODE 字符（如，中文字符）。

防病毒程序

在安装过程中，需要对安装的文件进行读写访问。有些防病毒程序可能会阻止对这些文件进

行访问。因此，建议在安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 时禁用防病毒程序，并在安装后

重新启用。

安装的系统要求

4.3 产品特定的特性

安装

编程和操作手册, 11/2022 59



安装的系统要求

4.3 产品特定的特性

安装

60 编程和操作手册, 11/2022



TIA Portal 组件的进程和服务概述 5
在安装 TIA Portal 或 TIA Portal 组件期间，还会安装其它进程和服务。 
下表简要列出这些进程、相应的服务和相应功能：

表格 5-1 Automation License Manager

进程 相应的服务 功能

almsrv64x.exe alm 服务 许可证管理服务/主进程

almsrvbubble64x.exe - 托盘图标信息气泡的进程

almgui64x.exe - Automation License Manager 的图

形用户界面

表格 5-2 TIA Administrator

进程 相应的服务 功能

almsrv64x.exe alm 服务 许可证管理服务

node.exe SiemensTiaAdmin TIA Administrator 网站的主进程

TiaAdminNotifier.exe - TIA Administrator 的用户通知和托

盘图标

表格 5-3 ProSave

进程 相应的服务 功能

PTProSave.exe - ProSave，图形用户界面主进程

S7TraceService64x.exe S7TraceServiceX S7Dos 相关跟踪

s7oiehsx64.exe s7oiehsx64 S7Dos 帮助程序服务

s7epasrv64x.exe - 事件和参数处理

s7oPNDiscoveryx64.exe SIMATIC PnDiscovery Service PN Discovery（可通过 PN 设备名称

访问）

TraceConceptX.exe TraceConceptX S7Dos 相关跟踪

ALMPanelPlugin.exe - Automation License Manager 通信

插件
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进程 相应的服务 功能

- S7DOS SCP Remote 已安装，仅适用于 Cloud Connector
CommunicationSettings.exe - 设置接入点

表格 5-4 WinCC Audit Viewer

进程 相应的服务 功能

AuditViewer.exe - WinCC Audit Viewer 主进程

表格 5-5 移植工具

进程 相应的服务 功能

Siemens.Automation.MigrationAp
plication.exe

- 用于将 WinCC 和 Simatic Manager 
项目转换为移植兼容文件的工具

表格 5-6 端口组态工具 (PCT)

进程 相应的服务 功能

Siemens.Simatic.Pct.ApplicationL
oader.exe

- 端口组态工具 (PCT) 的主进程

s7oiehsx64.exe s7oiehsx64 S7Dos 帮助程序服务

s7epasrv64x.exe - 事件和参数处理

S7TraceService64x.exe S7TraceServiceX S7Dos 相关跟踪

s7oPNDiscoveryx64.exe SIMATIC PnDiscovery Service PN Discovery（可通过 PN 设备名称

访问）

TraceConceptX.exe TraceConceptX S7Dos 相关跟踪

s7elonls64.exe - 32 位和 64 位应用程序组件间的路

由

CommunicationSettings.exe - 设置接入点

- S7DOS SCP Remote 已安装，仅适用于 Cloud Connector

TIA Portal 组件的进程和服务概述
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表格 5-7 云连接器

进程 相应的服务 功能

CloudConfigurator.exe - 云连接器的组态 GUI
s7oiehsx64.exe s7oiehsx64 S7Dos 帮助程序服务

s7epasrv64x.exe - 事件和参数处理

S7TraceService64x.exe S7TraceServiceX S7Dos 相关跟踪

s7oPNDiscoveryx64.exe SIMATIC PnDiscovery Service PN Discovery（可通过 PN 设备名称

访问）

TraceConceptX.exe TraceConceptX S7Dos 相关跟踪

CC.TunnelServiceHost.exe S7DOS SCP Remote Cloud Connector 隧道服务主机

CommunicationSettings.exe - 设置接入点

表格 5-8 项目服务器

进程 相应的服务 功能

Siemens.Automation.Portal.Serve
r(.exe)

V[版本号]prjsrv TIA Portal 项目服务器主进程

Siemens.Automation.Portal.Projec
t.Server(.exe)

- TIA Portal 项目服务器主进程

Siemens.Automation.Portal.Server
.Configuration(.exe)

- 用于组态项目服务器的用户接口

Siemens.Automation.Portal.Serve
r.Administration(.exe)

- 用于管理项目服务器的用户界面

Siemens.Automation.ProjectServe
r.AccessControl(.exe)

- 控制管理工具的访问权限

表格 5-9 WinCC Runtime Advanced

进程 相应的服务 功能

ScsServer.exe - 中央数据通信

StartCenter.exe - 例如，启动运行系统的 Start Center
HmiRTm.exe - 实际的 WinCC Advanced Runtime
s7elonls64.exe - 32 位和 64 位应用程序组件间的路

由
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进程 相应的服务 功能

Miniweb.exe - WinCC Runtime Advanced 的 Web 
页面

CodeMeterCC.exe - 代码计数器的运行时服务

CmWebAdmin.exe CmWebAdmin.exe 代码计数器的 Web 管理员

SmartServer.exe cortsmartserver 用于远程连接的智能服务器主机进

程

CodeMeter.exe CodeMeter.exe 运行过程中代码计数器的许可认证

S7TraceService64x.exe S7TraceServiceX S7Dos 相关跟踪

s7oiehsx64.exe s7oiehsx64 S7Dos 帮助程序服务

s7epasrv64x.exe - 事件和参数处理

s7oPNDiscoveryx64.exe SIMATIC PnDiscovery Service PN Discovery（可通过 PN 设备名称

访问）

- OpcEnum 服务仅安装，但未启动。 

表格 5-10 TIA Portal 带有 STEP 7 / WinCC Comfort / Advanced

进程 相应的服务 功能

CodeMeterCC.exe - 代码计数器的运行时服务

Siemens.Automation.Portal.exe - TIA Portal 程序自身。

Siemens.Automation.ObjectFram
e.FileStorage.Server.exe

- TIA Portal 项目中的数据管理进程

Siemens.Automation.Diagnostics.
CrashDetector.exe

- TIA Portal 崩溃检查和崩溃框显示进

程

Siemens.Automation.Tracing.ETW
.EventCollector.ServiceHost.exe

Siemens Diagnostics Data 
Collector Service

事件数据收集进程

s7oiehsx64.exe s7oiehsx64 S7Dos 帮助程序服务

s7epasrv64x.exe - 事件和参数处理

CmWebAdmin.exe CmWebAdmin.exe 代码计数器的 Web 管理员

CodeMeter.exe CodeMeter.exe 运行过程中代码计数器的许可认证

S7TraceService64x.exe S7TraceServiceX S7Dos 相关跟踪

Siemens.Simatic.TelemetryConne
ctor.WindowsService.exe

Siemens Telemetry Connector 
Service

遥测数据的收集和发送服务
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进程 相应的服务 功能

s7oPNDiscoveryx64.exe SIMATIC PnDiscovery Service PN Discovery（可通过 PN 设备名称

访问）

TraceConceptX.exe TraceConceptX S7Dos 相关跟踪

IPCSecCom.exe umscsvc 与 UMC 服务器通信

um.Ris.exe - UMC 的基本可执行文件

um.sso.exe - UMC 的单点登录

um.ess.exe - UMC 的基本可执行文件

S7otbxsx64.exe - S7Dos 块管理

- OpcEnum 服务仅安装，但未启动

- UMC Service 仅在 UMC / UMAC 使用时适用

表格 5-11 STEP 7 / Safety / WinCC Professional ES（含仿真）

进程 相应的服务 功能

CodeMeterCC.exe - 代码计数器的运行时服务

Siemens.Automation.Portal.exe - TIA Portal 程序自身。

Siemens.Automation.ObjectFram
e.FileStorage.Server.exe

- TIA Portal 项目中的数据管理进程

Siemens.Automation.Diagnostics.
CrashDetector.exe

- TIA Portal 崩溃检查和崩溃框显示进

程

Siemens.Automation.Tracing.ETW
.EventCollector.ServiceHost.exe

Siemens Diagnostics Data 
Collector Service

事件数据收集进程

s7oiehsx64.exe s7oiehsx64 S7Dos 帮助程序服务

s7epasrv64x.exe - 事件和参数处理

CmWebAdmin.exe CmWebAdmin.exe 代码计数器的 Web 管理员

CodeMeter.exe CodeMeter.exe 运行过程中代码计数器的许可认证

S7TraceService64x.exe S7TraceServiceX S7Dos 相关跟踪

Siemens.Simatic.TelemetryConne
ctor.WindowsService.exe

Siemens Telemetry Connector 
Service

遥测数据的收集和发送服务

s7oPNDiscoveryx64.exe SIMATIC PnDiscovery Service PN Discovery（可通过 PN 设备名称

访问）

TraceConceptX.exe TraceConceptX S7Dos 相关跟踪

IPCSecCom.exe umscsvc 与 UMC 服务器通信
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进程 相应的服务 功能

um.Ris.exe - UMC 的基本可执行文件

um.sso.exe - UMC 的单点登录

um.ess.exe - UMC 的基本可执行文件

S7otbxsx64.exe - S7Dos 块管理

CCDeltaLoader.exe CCDeltaLoader 用于确定是否支持增量下载

RedundancyControl.exe RedundancyControl 用于确定和管理冗余 WinCC 伙伴的

状态

CCTextServer.exe CCTextServer 运行时的文本显示服务器

CCPerfMon.exe CCPerfMon WinCC STOBS，监视系统参数和 
WinCC 进程

SCSFsX.exe SCSFsX 客户端和服务器之间的 WinCC 文件

服务

CCRtsLoader_x64.exe CCRtsLoader WinCC RT 变量管理

CCSystemDiagnosticsHost.exe CCSystemDiagnosticsHost 系统诊断的显示主机

CcAlgRtServer.exe CCAlgRtServer WinCC 报警记录运行系统服务器

CCArchiveManager.exe CCArchiveManagerService WinCC 归档管理

CCRedundancyAgent.exe CCRedundancyAgent Service 用于管理和调节 RT 归档的归档组件

CCTlgServer.exe CCTlgServer WinCC Tag 记录服务器

CCUsrAcv.exe CCUsrAcv 用于管理用户归档

CCProfileServer.exe CCProfileServer 保存 WinCC 控件的 RT 持久性数据

sqlservr.exe MSSQL$WINCC WinCC 的 SQL Server
CCAgent.exe CCAgent WinCC 站间通信所需的 WinCC RT 组

件

CCEServer_x64.exe CCEServer WinCC 站间通信所需的 WinCC RT 组
件

CCProjectMgr.exe CCProjectMgr WinCC 项目管理器，用于处理 
WinCC 项目

SDiagRT.exe - 系统诊断数据收集程序

gscrt.exe - WinCC 全局脚本运行系统

PassDBRT.exe - 管理登录数据和密码

CCUAImport.exe - 用于导入 TIA 配方的 WinCC RT 用户

归档组件

TIA Portal 组件的进程和服务概述
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进程 相应的服务 功能

script.exe - WinCC RT C 脚本组件

PdlRt.exe - 图形运行系统 
SCSDistServiceX.exe SCS Distribution Service WinCC 站间通信所需的 WinCC RT 组

件

SCSMX.exe SCSMonitor WinCC 站间通信所需的 WinCC RT 组
件

sqlbrowser.exe SQLBrowser Microsoft SQL 进程（WinCC 使用 
SQL 服务器）

sqlwriter.exe SQLWriter Microsoft SQL 进程（WinCC 使用 
SQL 服务器）

CCDBUtils.exe CCDBUtils 用于管理 WinCC SQL 数据库的 
WinCC 组件

CCRemoteService.exe CCRemoteService 用于远程管理 WinCC SQL 数据库的 
WinCC 组件

sqlceip.exe SQLTELEMETRY$WINCC Microsoft SQL 进程（WinCC 使用 
SQL 服务器）

CCEClient_x64.exe CCEClient WinCC 站间通信所需的 WinCC RT 组
件

RedundancyState.exe RedundancyState 在客户端侧监视 WinCC 服务器的状

态

CCPackageMgr.exe CCPackageMgr 用于管理服务器数据包的 WinCC 组
件

CCNSInfo2Provider.exe CCNSInfo2Provider 用于浏览 WinCC/STEP 7 变量的 
WinCC 组件

Siemens.Simatic.Srm.RdpComp.D
ata.ContextMgrX.exe

- SCADA RT Professional 编译器组件

CCDmRuntimePersistence.exe - 用于调节冗余系统内部变量的 
WinCC RT 组件

CCWriteArchiveServer.exe - 用于在 SQL 数据库中写入归档数据 
（3 个实例：TLG-fast / TLG-slow / 
ALG）

CCLicenseService.exe CCLicenseService 用于分配和释放许可证

TIA Portal 组件的进程和服务概述
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进程 相应的服务 功能

CCUCSurrogate.exe - Windows 任务栏中 WinCC RT 
Professional 应用程序的系统托盘图

标

Simulation.exe - WinCC RT Professional 变量仿真

CCConfigStudio.exe - WinCC Config Studio 是用于 WinCC 
RT Professional 变量仿真的应用程

序

WinCCChnDiag.exe - WinCC 通道诊断

- CCTMTimeSyncServer 冗余服务器中，用于同步时间戳

- CcUaDAS WinCC OPC UA 组件

- CCOpcUaImporter WinCC OPC UA 组件

- CCAlgIAlarmDataCollector WinCC RT Professional 报警系统

- SQLAgent$WINCC Microsoft SQL 进程（WinCC 使用 
SQL 服务器）

- OpcEnum OPC 基金会组件 (WinCC OPC)；服

务已安装，但未启动

- UMC Service 仅在 UMC / UMAC 使用时适用

表格 5-12 WinCC Advanced Runtime Simulation

进程 相应的服务 功能

HmiRTm.exe - 实际的 WinCC Advanced Runtime
Miniweb.exe - WinCC Runtime Advanced 的 Web 

页面

SmartServer.exe cortsmartserver 用于远程连接的智能服务器主机进

程

HmiRTmSim.exe - WinCC Advanced Tag Simulation
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表格 5-13 WinCC Unified 工程组态包

进程 相应的服务 功能

opcualds.exe UALDS OPC UA 本地发现服务

mDNSResponder.exe OPCF Bonjour 服务 DNS 名称解析

GfxWebBrowser.exe - 图形渲染

表格 5-14 WinCC Unified 仿真

进程 相应的服务 功能

WCCILS7pComDrv(.exe) - 与 S7-1200 和 S7-1500 控制器通信

的进程

RTILtraceTool(.exe) TraceLogger_WinCC_Unified_PC Unified Simulation 相关跟踪

RTILtraceTool(.exe) TraceProfiler_WinCC_Unified_PC Unified Simulation 相关跟踪

w3wp(.exe) - IIS Process Worker，Web 页面的主

机进程

WCCILscs(.exe) WCCILScsService 西门子通信服务，负责内部数据通

信

WCCILpmon(.exe) - WinCC 进程监视

WCCILalg(.exe) - WinCC AlarmLogging，负责记录报

警

WCCILevent(.exe) - WinCC 事件处理，负责处理事件

GfxLicenseServer(.exe) - 负责授权和发布许可证

JobSchedulerHost(.exe) - 负责计划作业

GfxRTS(.exe) - 准备图形运行系统

WCCILSDAMgr(.exe) - 系统诊断管理器，负责系统诊断信

息

OpennessManagerHost(.exe) - Openness Manager 主机

WCCILdist(.exe) - WinCC Unified Simulation 基本进程

WCCILdata(.exe) - WinCC Unified 数据管理器

WCCILals(.exe) - WinCC AlarmServer，负责接收并

确认报警

WCCILpaco(.exe) - WinCC 参数控制

WCCILtlg(.exe) - WinCC TagLogging，负责记录变量
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进程 相应的服务 功能

WCCILs7(.exe) - 与 S7-300 和 S7-400 控制器通信的

进程

umcd(.exe) UmclService EMS 基本进程

idp(.exe) UmclIdpService EMS 基本进程

- EventLogger 事件记录服务

- UmclWebUMService 用户管理的 Web 服务

- umscsvc 用户管理安全通信服务

- w3logsvc IIS 记录服务

- WMSVC IIS Web 管理服务

表格 5-15 Add-Ins

进程 相应的服务 功能

Siemens.Automation.AddIn.Rollo
ut.Service.exe

Siemens Add-In Rollout 服务 批量推送 Corporate Add-Ins
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使用安全日志记录 6
6.1 TIA Portal 中的安全日志记录

TIA Portal 中的安全日志记录功能用于从工程组态系统以及自动化环境的组件中获取安全相

关事件和日志数据，并进行保存和分析。 
事件和日志数据存储在本地 Windows 系统中。可通过 Windows 事件查看器对此类数据进行

分析、保存和导出。

可通过后续操作步骤将事件和日志数据传送到 SIEM 系统（安全信息和事件管理，Security 
Information and Event Management）。因此，安全日志记录可从网络中的不同系统采集安

全相关数据并进行分析，并对威胁作出响应。安全日志记录是众多国际安全标准和规范推荐

的一系列安全措施之一，用于提高系统安全性。 
TIA Portal 中默认禁用安全日志记录。初始状态下，管理员可通过批处理文件激活安全日志

记录。安全日志记录激活后，可通过批处理文件或 Windows 注册表禁用和重新激活。 

参见

激活和取消激活安全日志记录 (页 71)

6.2 激活和取消激活安全日志记录

将 TIA Portal 安装到计算机时，将注册安全日志记录的事件通道；但此功能默认处于禁用状

态。在 Windows 注册表的“AuditLogOn”键值中设置相应值，以激活和取消激活安全日志记

录。键值设置为“1”将激活安全日志记录，设置为其它键值将取消激活此功能。TIA Portal 中
默认禁用安全日志记录。 
“AuditLogOn”键值不是在安装 TIA Portal 时创建的。TIA Portal 安装目录的“bin”文件夹中有两

个批处理文件：

• 批处理文件“SecurityAuditLoggingEnable.bat”可创建“AuditLogOn”键值和激活安全日志记

录。

• 批处理文件“SecurityAuditLoggingDisable.bat”可取消激活安全日志记录。

安全日志记录与特定版本相关。该设置对 TIA Portal 的其它版本没有任何影响。
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要求

• 具有 Windows 管理员权限。

• 要登录用户帐户，项目必须受到保护。

通过批处理文件激活安全日志记录

1. 导航至 TIA Portal 安装目录的“bin”文件夹。

2. 运行批处理文件“SecurityAuditLoggingEnable.bat”。

通过批处理文件取消激活安全日志记录

1. 导航至 TIA Portal 安装目录的“bin”文件夹。

2. 运行批处理文件“SecurityAuditLoggingDisable.bat”。

在 Windows 注册表中激活和取消激活安全日志记录

1. 在 Windows 中打开注册表编辑器。

2. 转到键值
“HKEY_LOCAL_MACHINE\SOFTWARE\Siemens\Automation\SecurityLogging\18.0\Settings\A
uditLogOn”。

3. 要激活安全性日志记录，在“LoggingOn”键值中输入值“1”。
要取消激活安全性日志记录，在“LoggingOn”键值中删除或更改值“1”。

4. 单击“确定”(OK) 确认输入。

参见

TIA Portal 中的安全日志记录 (页 71)
事件概述 (页 72)

6.3 事件概述

下表简要列出了用户操作、相关日志条目、事件类别和事件类型：

除了下列表格中列出的事件内容，每个事件还包含以下信息：

• TIA Portal 的版本

• 项目的名称

• 用户管理（UMAC - 用户管理和访问控制）中已登录用户的用户名

使用安全日志记录
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说明

已登录用户的用户名

用户管理 (UMAC) 中已登录用户的用户名值设置为三个不同的类别：

• 类别 1：当项目中未启用用户管理 (UMAC) 或用户没有在项目之外“可访问设备”下的设备
上登录时，将显示文本“No user logged in.”。 

• 类别 2：当项目启用 UMAC 但后台进程触发了安全关键操作时（例如，“异步模式”下进程
将数据下载到 Multiuser Commissioning 设备时），将显示文本“Background process”。

• 类别 3：当项目启用 UMAC 且通过 TIA Portal 主进程写入事件时，将显示用户管理 (UMAC) 中
已登录用户的用户名。

事件概述

表格 6-1 用户管理（UMAC - 用户管理和访问控制）

用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

新建本地项目用户 Local user "{target user}" 
added

访问控制 信息

删除本地项目用户 Local user "{target user}" 
deleted

访问控制 信息

添加全局用户 Global user "{target 
user}" added

访问控制 信息

删除全局用户 Global user "{target 
user}" removed

访问控制 信息

添加全局用户组 User group "{target 
user}" added

访问控制 信息

删除全局用户组 User group "{target user}" 
removed

访问控制 信息
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用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

登录到受保护的项目 Local / Global 
user "{target user}" with 
role(s) 
"{semicolon seperated 
list of roles}" logged in 
successfully
Local / Global user 
"{target user}" login failed
Anonymous user with 
role(s) 
"{semicolon seperated 
list of roles}" logged in 
successfully
Anonymous user login 
failed
For Auto Log On No DSSO 
Session : Global user 
login failed as no desktop 
session is available

访问控制 信息，错误

授权用户退出受保护的项

目

Local / Global 
user "{target user}" 
logged out
Anonymous user logged 
out

访问控制 信息

更改本地项目用户的用户

名

User "{target 
user}" renamed to "{new 
target user name}"

组态 信息

更改本地项目用户的密码

或用户自定义密码

Local / Global 
user "{target user}" 
password changed

组态 信息

激活本地项目用户、全局

用户或全局组

Local / Global user / group 
"{target user}" activated

组态 信息

取消激活本地项目用户、

全局用户或全局组

Local / Global user / 
group "{target user}" de-
activated

组态 信息
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用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

更改用户属性 User "{target 
user}" property '{property 
name}' changed to {new 
property value}

组态 信息

在 TIA Portal 中创建用户自

定义角色

Custom role "{role 
name}" created

组态 信息

在 TIA Portal 中删除用户自

定义角色

Custom role "{role 
name}" deleted

组态 信息

在 TIA Portal 中重命名用户

自定义角色

Custom role "{old role 
name}" renamed to 
"{new role name}"

组态 信息

在 TIA Portal 中更改用户自

定义角色的功能权限分配。

Custom role "{role 
name}" function rights 
assignment changed to 
 "{semicolon seperated 
list of function rights}"

组态 信息

在 TIA Portal 中更改用户自

定义角色的运行系统超时

属性

Custom role "{role 
name}" property 
'Runtime timeout' 
changed to {new runtime 
timeout}

组态 信息

为用户或用户组分配角色 Local user / Global user / 
User group "{target user 
name}" roles assignment 
changed to "{semicolon 
seperated list of roles}"

组态 信息
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表格 6-2 更改 CPU 数据（离线）

用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

检查项目完整性 Data integrity check 
succeeded / failed.
A {data integrity error 
type} Integrity corruption 
found in object {object 
id} in project {project 
name}

AuditLog 监控成功，监控出错

表格 6-3 下载到 CPU

用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

将硬件配置下载到 CPU Download of hardware 
configuration to {PLC 
name} with address 
{address}

组态 监控成功

将标准用户程序下载到 
CPU 中（启动警报）

Software download 
started to target PLC: {PLC 
name} with address 
{address}

Operating mode during 
download: {RUN|STOP}

Type of download: {Delta|
Complete}

组态 信息

将标准用户程序下载到 
CPU 中（要下载或删除的

块列表，如有必要，可多

次执行）

Software objects 
downloaded (+) / deleted 
(-):
{+|-} {full qualified name 
of object}

{+|-} {full qualified name 
of object}

...

组态 信息
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用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

将标准用户程序下载到 
CPU 中（包含软件签名的

完成消息）

成功：

Software download 
succeeded
Software signature after 
sownload {signature|
“null”}
出错：

Software download 
aborted with error: {error 
message}
• PLC was left in an 

inconsistent state → 
Download in STOP

• PLC software contents 
was rolled back → 
Download in RUN

组态 监控成功，监控出错

将故障安全程序下载到 
CPU 中

Downloaded safety 
program with the 
collective F-signature 
{collective F-signature}.

组态 监控成功

表格 6-4 将设备作为新站下载

用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

从 CPU 下载组态 Upload of {PLC name} 
with address {address}.

组态 监控成功，监控出错
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表格 6-5 更改 CPU 数据（在线）

用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

访问 CPU 成功：

Login to Plc {PLC name} 
with address {address} is 
successful.
出错：

Login to Plc {PLC name} 
with address {address} 
failed.

访问控制 监控成功，监控出错

通过在线访问强制设置 
CPU 的变量

Forcejob 已安装在目标 
CPU 上： 
{PLC name} with address 
{address}
Forced variables 
(address : value):
Adr1 : value1
Adr2 : value2
…
已替换目标 PLC 上的 
Forcejob：  
{PLC name} with address  
{address} 
Forced variables 
(address : value):
Adr1 : value1
Adr2 : value2
...
目标 CPU 上的 Forcejob 已
停止： 
{PLC name} with address 
{Address}

组态 监控成功
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用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

通过在线访问更改 CPU 的 
IP/网络组态

Change the network 
settings of {device name}
({address}) to [IpAddress:
{address to set}| 
SubnetMask:{subnet 
mask}| 
Router address:{router 
address}]

组态 监控成功，监控出错

通过在线访问更改用于保

护机密组态数据的密码

Set password for 
"Protection of PLC 
configuration data" of 
{PLC name}({address})
Delete password for 
"Protection of PLC 
configuration data" of 
{PLC name}({address})

组态 监控成功，监控出错

通过在线访问切换 CPU 的
操作状态

Set {PLC name}
({address}) to Run/Stop

组态 监控成功，监控出错

通过在线访问更改 CPU 的
系统时间

Change the system time 
of {device name}
({address}) to {date time}

组态 监控成功，监控出错

通过在线访问备份/恢复 
CPU

备份：

Backup created from {PLC 
name} with address 
{address}.
恢复：

Online backup {backup 
name} restored to {PLC 
Name} with address 
{address}.

组态 监控成功

通过在线访问启动 CPU 固
件更新

Firmware update of {PLC 
name} ({address}) to 
version {fw version}

组态 监控成功，监控出错
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用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

将 CPU 恢复为出厂设置 Reset to factory setting of 
{PLC name} ({address}).
设置：

• 删除 IP 地址

• 删除主密码

• 格式化存储卡

组态 监控成功，监控出错

通过在线访问执行存储器

复位

Memory reset of {PLC 
name}{address}

组态 监控成功，监控出错

格式化存储卡 Formatting the memory 
card of {PLC name}
{address}

组态 监控成功，监控出错

表格 6-6 更改访问级别

用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

更改访问级别 Protection access level is 
changed from 
"{previously selected 
access level}" to "{current 
selection access level}" 
for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错

组态完全访问的密码 Protection Access 
password is configured 
successfully / failed to 
configure for "Full Access" 
for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错

更改完全访问的密码 Protection access 
password is changed 
successfully / failed to 
change for "Full Access" 
for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错
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用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

组态包含故障安全在内的

完全访问密码（无保护）

Protection access 
password is configured 
successfully / failed to 
configure for "Full access 
incl. fail safe (no 
protection)" for {PLC 
name}

组态 监控成功，监控出错

更改包含故障安全在内的

完全访问密码（无保护）

Protection access 
password is changed 
successfully / failed to 
change for "Full Access 
incl. fail safe (no 
protection)" for {PLC 
name}

组态 监控成功，监控出错

组态读访问的密码 Protection access 
password is configured 
successfully / fail to 
change for "Read Access" 
for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错

更改读访问的密码 Protection access 
password is changed 
successfully / fail to 
change for "Read Access" 
for {PLC-name}

组态 监控成功，监控出错

组态 HMI 访问的密码 Protection access 
password is configured 
successfully / failed to 
configure for "HMI 
Access" for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错

更改 HMI 访问的密码 Protection access 
password is changed 
successfully / fail to 
change for "HMI Access" 
for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错

使用安全日志记录

6.3 事件概述
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表格 6-7 保护 PLC 组态数据

用户操作 日志条目 事件类别 事件类型

取消激活对机密 CPU 组态

数据的保护

"Protection of PLC 
configuration data" is 
disabled / failed to disable 
for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错

激活对机密 CPU 组态数据

的保护

"Protection of PLC 
configuration data" is 
enabled / failed to enable 
for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错

组态用于保护机密 CPU 组
态数据的密码

Password for "Protection 
of PLC configuration 
data" is configured 
successfully / failed to 
configure for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错

更改用于保护机密 CPU 组
态数据的密码

Password for "Protection 
of PLC configuration 
data" is changed 
successfully / failed to 
change for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错

复位用于保护机密 CPU 组
态数据的密码

Password for "Protection 
of PLC configuration 
data" is reset 
successfully / failed to 
reset for {PLC name}

组态 监控成功，监控出错

参见

TIA Portal 中的安全日志记录 (页 71)
显示和管理事件 (页 83)

使用安全日志记录
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6.4 显示和管理事件

可在 Windows 事件查看器中显示和管理事件。除此之外，通过 Microsoft Windows 提供的

功能自动跟踪事件。

为了从网络上的各类系统集中采集事件并做分析和进一步处理，可在 SIEM（安全信息和事

件管理，Security Information and Event Management）系统中传送这些事件。有关将事件

传送到 SIEM 系统的信息，请参见供应商文档。

在事件查看器中显示事件

1. 在 Windows 中打开事件查看器。

2. 在左侧的列中，进入节点“事件查看器（本地）> 应用和服务日志 > SiemensAG > 自动化 > 
TIAPortal”(Event Viewer (Local) > Application and Services Logs > SiemensAG > Automation 
> TIAPortal)。

3. 选择“操作”(Operational) 日志。
日志的事件显示在主窗口的上半部分。

4. 选择事件。
所选事件的相关信息显示在主窗口下半部分的“常规”(General) 和“详细信息”(Details) 选项
卡中。

5. 要在新窗口中打开事件的相关信息，可双击该事件。

在事件查看器中管理事件

1. 在事件查看器中，切换到右侧的“操作”(Actions) 列。

2. 使用各种操作来管理日志文件。
例如，可过滤、搜索、保存和删除日志。

自动事件跟踪

以下 Microsoft Windows 功能可用于自动事件跟踪：

• 命令行程序 wevtutil 可用于从命令行读取事件。该程序是通过 Microsoft Windows 提供

的。

• TIA Portal 通过 Event Tracing for Windows - ETW 传送这些事件。要调用事件的应用程序

（例如 SIEM 系统）可以通过事件源“SiemensAG-Automation-TIAPortal”访问这些事件。

有关实现自动事件跟踪的更多信息，请参见 Microsoft 的功能文档。

参见

TIA Portal 中的安全日志记录 (页 71)

使用安全日志记录

6.4 显示和管理事件
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安装日志 7
安装日志的功能

下列安装进程的过程被记录到文件中：

• 正在安装产品

• 修改或更新已安装的产品

• 修复现有安装

• 正在卸载产品

如果在安装过程中出现错误或发出警告，则可以借助日志文件对这些情况进行评估。可以自

行完成或联系产品技术支持人员。 

安装日志存储位置

该日志文件是 新的文件，该文件的扩展名为“.log”，文件名以“SIA”开头。

日志文件的位置存储在环境变量“%autinstlog%”中。可以在 Windows 资源管理器的地址栏中

输入该环境变量以打开包含日志文件的文件夹。或者，可以在命令行中输入“CD 
%autinstlog%”导航到相应的目录。 
存储位置取决于操作系统，例如英文版 Windows 为
“C:\ProgramData\Siemens\Automation\Logfiles\Setup”。 

Setup_Report（CAB 文件）

为了便于产品技术支持轻松获取所有相关需文件，CAB 格式的归档文件中包含安装日志以及

所有其它相关文件。该日志位于：“%autinstlog%\Reports\Setup_report.cab”。如果需要获取

安装帮助，请把该 CAB 文件发送到产品技术支持人员。通过该信息，产品技术支持人员可

以确定是否正确执行了安装。在早期安装过程中生成的 CAB 文件保存在“报告”目录中时

带有日期 ID。 

参见

许可证注意事项 (页 9)
开始安装 (页 87)
检查更新包和支持包的可用性并进行安装 (页 99)
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显示已安装的软件 (页 91)
修改或更新已安装的产品 (页 93)
修复已安装产品 (页 95)
启动卸载 (页 97)

安装日志

安装

86 编程和操作手册, 11/2022



开始安装 8
简介

软件包通过安装程序自动安装。将安装介质插入驱动器后，安装程序便会立即启动。 

要求

• PG/PC 的硬件和软件满足系统要求。

• 具有计算机的管理员权限。

• 关闭所有正在运行的程序。

操作步骤

要安装软件包，请按以下步骤操作：

1. 将安装介质插入相应的驱动器。
安装程序将自动启动，除非在 PG/PC 上禁用了自动启动功能。

2. 如果安装程序没有自动启动，则可通过双击“Start.exe”文件手动启动。
将打开选择安装语言的对话框。

3. 选择将在安装程序对话框中显示的语言。

4. 要阅读有关产品和安装的信息，请单击“阅读说明”(Read Notes) 或“安装说明”(Installation 
Notes) 按钮。
将打开包含相关说明的帮助文件。

5. 读取产品说明后，关闭帮助文件并单击“下一步”(Next)。
将打开选择产品语言的对话框。

6. 选择产品的用户界面语言，然后单击“下一步”(Next)。

说明

始终将“英语”(English) 作为基本产品语言安装。

将打开选择产品组态的对话框。

7. 选择要安装的产品：

– 如需以 小配置安装程序，则单击“ 小”(Minimal) 按钮。

– 如需以典型配置安装程序，则单击“典型”(Typical) 按钮。

– 如需自主选择待安装的产品，则单击“用户自定义”(User-defined) 按钮。然后选择需

要安装的产品对应的复选框。

8. 如果要在桌面上创建快捷方式，请选中“创建桌面快捷方式”(Create desktop shortcut) 复选框。
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9. 如需更改安装的目标目录，则单击“浏览”(Browse) 按钮。 

说明

请注意以下事项：

• 安装路径的长度不得超过 89 个字符。

• 如果无需安装软件包中的其它待安装产品，则可仅更改安装路径。

• 选择一个受管理员权限保护的目录作为目标目录以提高安全性。 

10.单击“下一步”(Next)。
将打开许可条款对话框。

11.要继续安装，请阅读并接受所有许可协议，并单击“下一步”。
如果在安装 TIA Portal 时需要更改安全和权限设置，则会打开安全设置对话框。

12.要继续安装，则需接受对安全和权限设置的更改，并单击“下一步” (Next)。
下一对话框将显示安装设置概览。

13.检查所选的安装设置。如需进行更改，则单击“上一步”(Back)，直至到达需更改的对话框处。
完成所需更改之后，通过单击“下一步”(Next) 按钮返回概述部分。

14.单击“安装”(Install)。
安装随即启动。 

说明

如果安装过程中未找到许可密钥，则可将其传送到 PC 中。如果跳过许可密钥传送，稍后

可通过 Automation License Manager 进行注册。

安装后，将收到一条消息，指示安装是否成功。

15.可能需要重新启动计算机。在这种情况下，请选择“是，立即重启计算机。”(Yes, restart my 
computer now.)。然后单击“重启”(Restart)。

16.如果计算机未重启，则单击“退出”(Exit)。

结果

在您的计算机上安装了 TIA Portal 和您订购的产品和许可以及 Automation License 
Manager。 

参见

安装日志 (页 85)
关于系统要求的说明 (页 43)
许可证注意事项 (页 9)
显示已安装的软件 (页 91)
修改或更新已安装的产品 (页 93)

开始安装
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修复已安装产品 (页 95)
启动卸载 (页 97)

开始安装
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显示已安装的软件 9
可以随时了解安装了哪些软件。此外，还将显示有关已安装软件的更多信息。

操作步骤

要显示已安装软件的概览，请执行以下步骤：

1. 在“帮助”(Help) 菜单中单击“已安装的软件”(Installed software)。
“已安装的软件”(Installed software) 对话框随即打开。将在对话框中看到已安装的软件产品。
展开此条目以查看每种情况下安装的版本。

2. 如果想显示已安装的自动化软件的其它信息，请单击“有关已安装软件的详细信息”(Detailed 
information about installed software) 对话框中的链接。
将打开“详细信息”(Detailed information) 对话框。

3. 在浏览区中选择需要了解更多信息的主题。

参见

关于系统要求的说明 (页 43)
许可证注意事项 (页 9)
开始安装 (页 87)
修改或更新已安装的产品 (页 93)
修复已安装产品 (页 95)
启动卸载 (页 97)
安装日志 (页 85)
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修改或更新已安装的产品 10
具有通过安装程序修改已安装的产品或更新到新版本的选项。

TIA Portal 早期版本的专有知识保护块无法随着项目自动升级。请在升级 TIA Portal 之前移

除块的专有知识保护。之后，再使用新版本的 TIA Portal 设置专有知识保护。更多详细信息，

请参见信息系统。

要求

• PG/PC 的硬件和软件满足系统要求。

• 具有计算机的管理员权限。

• 关闭所有正在运行的程序。

操作步骤

要修改或更新已安装的产品，请执行以下步骤：

1. 将安装介质插入相应的驱动器。
安装程序将自动启动，除非在 PG/PC 上禁用了自动启动功能。

2. 如果安装程序没有自动启动，则可通过双击“Start.exe”文件手动启动。
将打开选择安装语言的对话框。

3. 选择将在安装程序对话框中显示的语言。

4. 要阅读关于产品和安装的信息，请单击“阅读说明”(Read Notes) 或“安装说明”(Installation 
Notes) 按钮。
将打开包含相关说明的帮助文件。

5. 阅读说明后，关闭帮助文件并单击“下一步”(Next) 按钮。
将打开选择安装版本的对话框。

6. 选择“修改/升级”(Modify/Upgrade) 选项按钮并单击“下一步”(Next) 按钮。
将打开选择产品语言的对话框。

7. 选中要安装的产品语言的复选框。可以通过取消选择相应的复选框来删除之前安装的产品语言。

说明

注意，无法删除产品语言“英语”(English)。

8. 单击“下一步”(Next) 按钮。
将打开选择产品组态的对话框。

9. 选中要安装的组件的复选框。可以通过清除相应的复选框来删除之前安装的组件。
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10.单击“下一步”(Next) 按钮。

说明

注意，不能更改目标目录，这是因为正在修改现有安装。

如果在安装 TIA Portal 时需要更改安全和权限设置，则会打开安全设置对话框。

11.要继续安装，请接受对安全和权限设置的更改，并单击“下一步”(Next) 按钮。
下一对话框将显示安装设置概览。

12.单击“修改”(Modify) 按钮。
这将启动附加组件的安装。 

说明

安装后，将收到一条消息，指示现有安装是否成功更改。

13.可能需要重新启动计算机。在这种情况下，请选择“是，立即重启计算机。”(Yes, restart my 
computer now.) 选项按钮。然后单击“重启”(Restart)。

14.如果计算机未重启，则单击“退出”(Exit)。

结果

已修改了计算机上的现有安装。 

参见

关于系统要求的说明 (页 43)
许可证注意事项 (页 9)
开始安装 (页 87)
显示已安装的软件 (页 91)
修复已安装产品 (页 95)
启动卸载 (页 97)
安装日志 (页 85)

修改或更新已安装的产品
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修复已安装产品 11
具有通过安装程序完全重新安装已安装产品进行修复的选项。

要求

• PG/PC 的硬件和软件满足系统要求。

• 具有计算机的管理员权限。

• 关闭所有正在运行的程序。

操作步骤

要修复已安装的产品，请执行以下步骤：

1. 将安装介质插入相应的驱动器。
安装程序将自动启动，除非在 PG/PC 上禁用了自动启动功能。

2. 如果安装程序没有自动启动，则可通过双击“Start.exe”文件手动启动。
将打开选择安装语言的对话框。

3. 选择将在安装程序对话框中显示的语言。

4. 要阅读关于产品和安装的信息，请单击“阅读说明”(Read Notes) 或“安装说明”(Installation 
Notes) 按钮。
将打开包含相关说明的帮助文件。

5. 阅读说明后，关闭帮助文件并单击“下一步”(Next) 按钮。
将打开选择安装版本的对话框。

6. 选择“修复”(Repair) 选项按钮，并单击“下一步”(Next) 按钮。
下一对话框将显示安装设置概览。

7. 单击“修复”(Repair) 按钮。
将启动对现有安装的修复。 

说明

安装后，将收到一条消息，指示现有安装是否成功修复。

8. 可能需要重新启动计算机。在这种情况下，请选择“是，立即重启计算机。”(Yes, restart my 
computer now.) 选项按钮。然后单击“重启”(Restart)。

9. 如果计算机未重启，则单击“退出”(Exit)。

结果

重新安装了已安装产品。 
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参见

关于系统要求的说明 (页 43)
许可证注意事项 (页 9)
开始安装 (页 87)
显示已安装的软件 (页 91)
修改或更新已安装的产品 (页 93)
启动卸载 (页 97)
安装日志 (页 85)

修复已安装产品
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启动卸载 12
简介

可通过安装程序自动删除软件包。安装程序启动后，便会引导您逐步完成整个删除步骤。 
可以选择两种方式进行删除：

• 通过控制面板删除所选组件 
• 使用安装介质删除产品

说明

删除软件包时，不会自动删除 Automation License Manager，因为它要用于管理 Siemens AG 
所提供的多种产品的许可密钥。 

通过控制面板删除所选组件

要删除所选软件包，请按以下步骤操作：

1. 打开“控制面板”(Control Panel)。
2. 单击“程序和功能”(Programs and Features)。

包含已安装程序列表的对话框随即打开。

3. 选择要删除的软件包并单击“卸载”(Uninstall) 按钮。
将打开选择安装语言的对话框。

4. 选择要显示安装程序对话框的语言，并单击“下一步”(Next)。
将打开一个对话框，供用户选择要删除的产品。

5. 选中待删除产品的复选框，并单击“下一步”(Next)。
下一对话框将显示安装设置概览。

6. 检查包含了要删除的产品的列表。如果要进行任何更改，请单击“上一步”(Back) 按钮。

7. 单击“卸载”(Uninstall) 按钮。
开始删除。

8. 可能需要重新启动计算机。在这种情况下，请选择“是，立即重启计算机。”(Yes, restart my 
computer now.) 选项按钮。然后单击“重启”(Restart)。

9. 如果计算机未重启，则单击“退出”(Exit)。
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使用安装介质删除产品 
要删除所有软件包，请按以下步骤操作：

1. 将安装介质插入相应的驱动器。
安装程序将自动启动，除非在 PG/PC 上禁用了自动启动功能。

2. 如果安装程序没有自动启动，则可通过双击“Start.exe”文件手动启动。
将打开选择安装语言的对话框。

3. 选择要用于显示安装程序对话框的语言。

4. 要阅读有关产品和安装的信息，请单击“阅读产品信息”(Read product information) 或“阅读
安装说明”(Read installation notes) 按钮。
将打开包含相关说明的帮助文件。

5. 阅读说明后，关闭帮助文件并单击“下一步”(Next) 按钮。
将打开选择安装版本的对话框。

6. 选择“卸载”(Uninstall) 选项按钮，然后单击“下一步”(Next) 按钮。
下一对话框将显示安装设置概览。

7. 单击“卸载”(Uninstall) 按钮。
开始删除。

8. 可能需要重新启动计算机。在这种情况下，请选择“是，立即重启计算机。”(Yes, restart my 
computer now.) 选项按钮。然后单击“重启”(Restart)。

9. 如果计算机未重启，则单击“退出”(Exit)。

参见

安装日志 (页 85)
关于系统要求的说明 (页 43)
许可证注意事项 (页 9)
开始安装 (页 87)
显示已安装的软件 (页 91)
修改或更新已安装的产品 (页 93)
修复已安装产品 (页 95)

启动卸载
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安装更新与支持包 13
13.1 检查更新包和支持包的可用性并进行安装

默认情况下，TIA Portal 会自动检查是否有新的软件更新包或支持包可用，例如硬件支持包 
(HSP)。计算机在每次重启都后会自动搜索更新包，然后是每 24 小时循环进行搜索。用户可

随时禁用自动搜索功能或重新激活该功能，也可手动搜索更新包。

如果找到更新包，就可以下载并安装。

说明

支持 TIA Portal V13 或更高版本的更新包和支持包。

禁用或激活自动搜索软件更新包功能

要禁用或重新激活自动搜索软件更新包功能，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。

2. 在区域导航中选择“常规 > 软件更新”(General > Software Updates) 组。

3. 如果要取消激活软件更新的自动搜索功能，则需取消选择复选框“每天检查更新”(Check for 
updates daily)。 

4. 如果要重新激活软件更新的自动搜索功能，则需选中复选框“每天检查更新”(Check for 
updates daily)。

手动搜索软件更新包

如果想手动搜索软件更新包，请按以下步骤操作：

1. 在“帮助”(Help) 菜单中单击“已安装的软件”(Installed software)。
“已安装的软件”(Installed software) 对话框随即打开。

2. 单击“检查更新”(Check for updates)。
“TIA Administrator”随即打开。 

3. 单击“管理软件”(Manage software)。
将显示可用更新。

或者：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。

2. 在区域导航中选择“常规 > 软件更新”(General > Software Updates) 组。
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3. 单击“现在检查更新”(Check for updates now)。
“TIA Administrator”随即打开。

4. 单击“管理软件”(Manage software)。
将显示可用更新。

或者：

1. 选择“开始 > 所有程序 > Siemens Automation > TIA Administrator”(Start > All Programs > 
Siemens Automation > TIA Administrator)，打开 TIA Administrator。

2. 单击“管理软件”(Manage software)，然后单击“检查更新”(Check for updates) 按钮。
将显示可用更新。

设置服务器

设置服务器时，需考虑是否要从 TIA Automation 更新服务器或企业服务器中下载更新和/或
支持包。为此，请执行以下操作步骤：

1. 打开 TIA Administrator。
2. 在“检查更新时所用的服务器”(Server used to check for updates) 区域内显示的对话框中，单击

“选项”(Options) 并选择“TIA Automation 软件更新服务器”(TIA Automation Software Update 
Server)。
该软件将搜索该制造商服务器上可用的更新。

或者：

1. 打开 TIA Administrator。
2. 单击“设置”(Settings)，在“软件管理”(Software management) 选项卡中选择“公司服务

器”(Corporate server) 选项。

3. 输入管理员提供的服务器 URL 地址。URL 必须以 https://[服务器 URL]/[文件目录路径] 的形式
或 https://[服务器 IP 地址]/[目录路径] 的形式输入。如果不确定所用格式，则可联系管理员！
该软件将公司服务器中查找可用的更新。

4. 检查生产线的名称，并在必要时进行更改。系统默认设置的生产线每次为“ProductionLine1”。
因生产线的目的不同，为不同用户提供的生产线更新/支持包也不同。如果公司只使用一条生
产线，则请保留该生产线的指定条目。
有关创建项目和操作生产线的详细信息，请参见 TIA Updater Corporate Configuration Tool 帮
助信息。

用户可随时设置一个不同的服务器进行更新搜索，但在下载过程中，会禁用这一设置更改。

切换服务器后，将显示所有下载的更新和支持包，即使这些更新或支持包未包含在当时设置

的服务器中。

安装更新/支持包

有关安装更新/支持包的具体操作步骤，请参见 TIA Administrator 帮助。
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安装支持包的另一种方式

可使用其它方式安装支持包。为此，请执行以下操作步骤：

1. 在 TIA Portal 的“选项”(Options) 菜单中单击“支持包”(Support packages)。
将打开“详细信息”(Detailed information) 对话框。此表列出了在设置中选择为支持包存储位
置的目录中的所有支持包。

2. 如果要安装表中未列出的支持包，可以选择以下方法：

– 如果计算机中已包含相应支持软件包，则可选择“从文件系统添加”(Add from file 
system)，将其添加到列表中。

– 如果从 Internet 上的“服务与支持”页面添加支持包，首先应选择“从 Internet 下
载”(Download from the Internet)，下载该支持包。然后从文件系统添加该支持包。

3. 选择要安装的支持包。

4. 单击“安装”(Install)。
5. 关闭并重启 TIA Portal。

参见

安装日志 (页 85)
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13.2 使用公司内部服务器

13.2.1 企业服务器的性能和优势

简介

使用企业服务器，可以将所选更新/支持包放置在本地服务器上并提供用户使用，如不同的

生产线。其优势在于，用户无需访问 Internet，但可通过内网、外部硬盘等安装更新。由于

用户无需直接访问 Internet，针对通过 Internet 攻击公司内部网络的木马病毒和恶意软件的

防护程度显著提升。 

组态服务器并创建项目

在第一阶段，由服务器管理员组态企业服务器并使用 TIA Updater Corporate Configuration 
Tool 部署更新/支持包。此外，还可创建不同生产线的项目，之后用户即可通过这些项目接

收到所需的更新。用户需要具有对服务器区域的访问权限、指定生产线名称并了解有关存储

目录的信息。

有关创建项目和操作生产线的详细信息，请参见 TIA Updater Corporate Configuration Tool 
帮助信息。

安装更新与支持包

13.2 使用公司内部服务器

安装

102 编程和操作手册, 11/2022



使用服务器

通过 TIA Updater，用户可以下载和安装相关的更新和支持包。可同时启动多个下载操作。更

新/支持包的安装必须逐一完成。

13.2.2 组态企业服务器进行更新

简介

要在中央位置提供更新、支持包和语言包，需组态一个企业服务器。为此，可使用 Microsoft 
Server Manager。   
以下是使用 TIA Updater Corporate Configuration Tool（使用 Microsoft Server 2016 操作系

统）创建和组态服务器所需步骤的示例。此说明中未包含可能需要在公司内进行的进一步设

置。

说明

请注意，开始菜单的结构和程序的程序位置可能会有所不同，具体取决于操作系统。

有关组态和操作 Server Manager 的更多详细信息，请参见 Microsoft 帮助。

要求

必须具有管理员权限。

安装 Web 服务器角色 (IIS)
要安装指定的 Web 服务器角色，请按以下步骤操作：

1. 打开“开始”(start) 菜单，然后选择“Server Manager”。
2. 单击仪表板中的“添加角色和功能特性”(Add roles and features)。
3. 使用“添加角色和功能特性”(Add roles and features) 向导添加 Web 服务器角色。

在启动向导之前，系统将验证是否已经为管理员指定了复杂密码、是否组态相应的网络设置，
以及是否已安装有 新的 Windows 安全更新。

4. 选择“基于角色或基于功能特性安装”(Role-based or feature-based installation) 作为安装类
型，然后单击“下一步”(Next)。

5. 选择目标服务器，然后单击“下一步”(Next)。

安装更新与支持包

13.2 使用公司内部服务器

安装

编程和操作手册, 11/2022 103



6. 请注意，系统将默认安装预选择的角色，然后再选择附加角色“网络服务器 (IIS)”(Web Server 
(IIS))。

7. 单击“添加功能特性”(Add features)，然后单击“下一步”(Next)。随即显示网络服务器的功能
特性。 
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8. 单击“角色服务”(Role Service)，并确保选中以下功能特性：

“Web 服务器”(Web server) 区域

– 默认文档

– 目录浏览

– HTTP 错误

– 静态内容

“健康与诊断”(Health and diagnostics) 区域

– HTTP 日志记录

– 请求监视

“性能特点”(Performance features) 区域

– 静态内容精简信息

“安全”(Security) 区域

– 请求过滤
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“应用程序开发功能”(Application Development Features) 区域

– .NET Extensibility 3.5
– .NET Extensibility 4.6
– ASP.NET 3.5
– ASP.NET 4.6
– ISAPI Extensions
– ISAPI Filters

9. 单击“下一步”(Next)。
10.检查在“确认安装选择”(Confirm installation selection) 对话框中的选择，并单击“安

装”(Install)。
“IIS”已添加到仪表板中，可进行进一步组态。
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创建 Web 站点 
1. 在导航区域中，单击“IIS”，然后邮件单击“服务器”(Servers) 区域并选择“Internet 信息服务 (IIS) 

管理器”(Internet Information Services (IIS) Manager)。
2. 在“连接”(Connections) 区域中，单击“站点”(Sites) 后单击“默认的 Web 站点”(Default Web 

site)。
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3. 右键单击，选择选项“添加虚拟目录...”(Add Virtual Directory...)。
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4. 在打开的对话框中的“别名”(Alias) 字段中，输入显示名称，如“TIAPortalUpdates”。

5. 在“物理路径”(Physical Path) 字段中，输入该 Web 站点所在的文件夹路径或单击浏览按钮 
(...)，在文件系统中搜索该文件夹。

说明

默认的网站需创建在包含有“'UpdatesSummaryCatalog.xml'”文件的目录中。

6. 单击“测试设置...”(Test Settings...)，检查设置是否正确。

7. 单击“确定”(OK)。 
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激活虚拟目录

1. 在“连接 > 站点 > 默认 Web 站点”(Connections > Sites > Default Web site) 区域中，选择所创
建的虚拟目录。 

2. 在“功能特性”(Features) 视图中，双击条目“目录浏览”(Directory browsing)。

3. 在“动作”(Actions) 区域中，单击“启用”(Enable)。
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添加并组态 MIME 类型

1. 在“连接”(Connections) 区域中，选择所创建的 Web 站点。

2. 在“功能特性”(Features) 视图中，双击“MIME 类型”(MIME type)。

3. 在“动作”(Actions) 区域中，单击“添加”(Add)。
4. 在“添加 MIME 类型”(Add MIME type) 对话框的“文件名扩展”(File name extension) 文本框

中，输入 .*。
5. 在“MIME 类型”(MIME type) 文本字段中，输入“all/files”。
6. 单击“确定”(OK)。
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激活 BITS-IIS 服务器扩展

1. 切换到 IIS 管理器内的虚拟目录中。

2. 单击“添加角色和功能”(Add Roles and Features)，验证 BITS 是否已安装。必要时，启用并安
装“后台智能传输服务”(Background Intelligent Transfer Service) 功能。
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3. 在“仪表板”(Dashboard) 的“本地服务器”(Local Server) 区域中，单击“服务”(Services)。
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4. 选择本地服务器，右键单击并选择菜单命令“启动服务”(Start Services)。

安装更新与支持包

13.2 使用公司内部服务器

安装

编程和操作手册, 11/2022 115



安装更新与支持包

13.2 使用公司内部服务器

安装

116 编程和操作手册, 11/2022



5. 切换为虚拟目录功能视图，双击“BITS 上传”(BITS Uploads)。

6. 选择复选框“允许客户端上传文件”(Allow clients to upload files)，并单击“应用”(Apply)。
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创建一个服务器自签证书

强烈建议使用公司 IT 部门创建的签名证书。这样，公司内部服务器将接收到一个合格（安全）

的证书。此外，也可从信任的第三方公司/证书颁发机构购买证书。

除此之外，还可创建一个自签名的证书。请注意，此类证书并不安全！为此，请执行以下操

作步骤： 
1. 在“连接”(Connections) 区域中，浏览到待管理的层级中。 
2. 在“功能特性”(Features) 视图中，双击“服务器证书”(Server Certificates)。

安装更新与支持包

13.2 使用公司内部服务器

安装

编程和操作手册, 11/2022 119



3. 在“动作”(Actions) 区域中，单击“创建自签证书”(Create Self-Signed Certificate)。

4. 在“创建自签证书”(Create Self-Signed certificate) 对话框内的“指定证书的友好名称”(Specify 
a friendly name for the certificate) 字段中，输入证书的显示名称并单击“确定”(OK) 按钮。
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创建 SSL 连接

1. 在“连接”(Connections) 区域中展开“站点”(Sites) 条目，并单击待添加连接的站点。

2. 在“动作”(Actions) 区域中，单击“绑定”(Bindings)。

3. 在“站点连接”(Site Bindings) 对话框中，单击“添加”(Add)。
4. 在“添加站点连接”(Add Site Binding) 对话框的“类型”(Type)、“https”和“SSL 证书”(SSL 

certificate) 中选择创建的证书，然后单击“确定”(OK)。
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验证 SSL 连接

1. 在“动作”(Actions) 区域的“浏览 Web 站定”(Browse website) 中，单击之前创建的连接。
由于自签证书由用户计算机创建，因此会在 Internet Explorer 中打开一个错误页面。

2. 单击“继续连接该 Web 站点（不建议）”(Continue to this website (not recommended))。
将证书添加到“信任的 Root 证书授权”证书存储器中后，该消息不再显示。

组态 SSL 设置

1. 在“功能特性”(Features) 视图中，双击“SSL 设置”(SSL settings)。
2. 在“SSL 设置”(SSL Settings) 对话框的“客户端证书”(Client certificates) 区域中，执行以下某项

操作：

– 即使客户端包含有证书，但不接受任何客户端证书，选择“忽略”(Ignore)。
– 如果接受客户端证书，则选择“接受”(Accept)。
– 如果要求客户端证书，则选择“要求”(Require)。要使用“要求客户端证书”(Require 

client certificates) 选项，“要求 SSL”(Require SSL) 选项必须激活。

3. 在“动作”(Actions) 区域中，单击“应用”(Apply)。

13.2.3 将更新分发到不同区域

不同区域需要不同更新或支持包时，需执行以下操作：此时，建议创建多条产品线，提供不

同的更新和支持包。具体操作过程，请参见 TIA Updater Corporate Configuration Tool 的帮

助信息。

说明

使用不同产品线的优势在于，所需的存储空间较少。将一个所下载的更新、支持包或语言包

添加到新的产品线中时，各产品线将引用这些更新、支持包或语言，而非创建一个副本。

操作步骤

此外，也可通过多个服务器提供不同的更新、支持包或语言包。为此，请执行以下操作步

骤： 
1. 按照上述要求设置不同的公司自有服务器。

或

1. 按照上述要求设置不同的公司自有服务器。

2. 设置多个 Web 站点。
请确保为每个 Web 服务器指定的名称和物理路径唯一，不会引起冲突。

3. 为各个 Web 服务器或 Web 站点设置上文介绍的功能特性。
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此时，可将不同区域所需的更新和支持包存储到不同目录中。

13.2.4 在企业服务器上提供更新

简介

在 TIA Updater Corporate Configuration Tool 中，可以设置一个企业服务器，存储可用的更

新/支持包/语言包并提供给用户使用。

要求

必须具有管理员权限。

由于企业服务器需要运行 BITS IIS 服务并运行 IIS 服务器，因此仅能在 Microsoft 服务器操作

系统上对其进行设置。

从 TIA Automation 软件更新服务器中，添加更新。

要从 TIA Automation 软件更新服务器添加更新，请按以下步骤操作：

1. 打开 TIA Updater Corporate Configuration Tool。
显示所有可用的更新。

2. 在显示的对话中，单击“添加更新”(Add update) 按钮并选择“添加 TIA Automation 软件更
新服务器”(Add TIA Automation Software Update Server) 复选框。

3. 在“从 TIA Automation 软件更新服务器添加更新”(Add update from TIA Automation Software 
Update Server) 对话框中，选择所需的更新（软件和支持包）并单击“添加”(Add)。
如果更新已经位于企业服务器中，则灰显，且无法进行加载。在下载过程，对话框中将显示
当前状态和剩余时间。

取消下载过程

要取消该过程，请按以下步骤操作： 
1. 单击“取消下载”(Cancel Download)。
2. 在显示的对话框中，单击“是”(Yes) 进行确认。

更新的下载过程将取消并从列表中删除。

删除企业服务器上的更新

要删除更新，请按以下步骤操作：
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选择所需更新，单击“删除”(Remove)。
• 如果更新仅属于一个项目/一条产品线，则可单击“是”(Yes)，确认该对话框。

所选择的更新将从列表中移除，并从文件系统中删除。

• 如果更新属于多个项目/产品线，则以下规则适用： 
– 移除更新的对话框不显示。

– 所选择的更新仅从当前项目列表中移除，但不会从文件系统中删除。

 要从文件系统中删除更新，该更新的所有实例也必需删除。为此，请执行以下操作步骤：

– 在“项目”(Project) 菜单中，打开现有的产品/全局产品线。

– 选择所需更新，并单击“移除”(Remove)。
– 在删除 后一个实例时显示的对话框中，单击“是”(Yes) 进行确认。

服务器选项

在“TIA Automation 软件更新服务器”(TIA Automation Software Update Server) 对话框中，单

击“设置”(Settings) 确定以下选项：

1. 在“服务器路径”(Server path) 中，指定下载保存的文件夹。在此，可选择一个本地驱动器，
也可以选择一个网络驱动器。

说明

直接在服务器上进行操作时，目标目录与该服务器中的更新目录相同。所有更改将直接

应用。但我们不建议采用这一操作方式，这是因为这将导致与当前的下载过程发生冲突。

在此，建议使用其它计算机，这样，可选择其它任何目录作为目标目录。之后，还必须

将该目录中的所有内容都复制到更新目录中，并确保与当前的下载过程无冲突。

2. 如果需要服务器在后台运行，则可选择复选框“服务器始终在后台运行（在菜单栏中显示图
标）”(Always run server in background (icon is shown in the taskbar))。

3. 单击“确定”(OK)，确认输入。

参见

企业服务器的性能和优势 (页 102)
组态企业服务器进行更新 (页 103)
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自动安装支持包 14
14.1 自动安装支持包

简介

在 V15.1 及以上版本中，可在命令行中使用“支持包安装程序”，自动安装或升级所有的支

持包；包括与所安装 TIA Portal 版本（如，isp.15_1）相兼容的 HSP（硬件支持包）。

要求

• PG/PC 的硬件和软件满足系统要求。

• 具有计算机的管理员权限。

• 所有正在运行的程序都已关闭

操作步骤

要在命令行中使用相应选项直接启动安装过程，请执行以下操作步骤：

1. 使用“开始 > 运行 > cmd”(Start > Run > cmd)，打开 Windows 命令提示窗口。

2. 切换到包含“Siemens.Automation.SupportPackageInstaller.exe”文件的目录中。该目录是所安
装 TIA Portal 的安装目录。

3. 在命令提示窗口中，输入以下命令：
%Installation directory% > Siemens.Automation.SupportPackageInstaller.exe <支持包 (HSP) 
的存储目录> [-l <日志文件名称>] [-warnaserror]

<支持包存储目录>
包含支持包文件 (*.isp) 的强制目录。该目录可以为本地文件夹，也可以是一个远程共享文

件夹。

-l <日志文件的存储位置>
该参数为可选参数，用于指定日志文件的存储路径。如果未指定，则在 binary 目录中创建

日志文件。但用户需要对该存储文件夹具有写入权限。 
-warnaserror
该参数为可选参数，用于指定将通常报告为警告的所有消息均报告为错误。如果 HSP 不满

足所需条件，则命令行中将输出一个相应的返回值/中止值，同时跳过受影响的 HSP。
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-?
该参数为可选参数，用于显示相关的帮助消息。

说明

• 如果存储目录或日志文件名中包含空格，则需使用引号括起该名称。

• 系统仅支持位于存储路径根目录中支持包，而不考虑其子目录。即，*.isp 文件必须位于存储
目录的根目录中。

参见

安装过程的返回值 (页 126)
日志文件 (页 127)

14.2 安装过程的返回值

安装过程的返回值

下表列出了相应的返回值及其说明：

代码 说明

0 安装成功。

1 安装成功，需要重新启动。

-1 安装失败。

-2 安装失败：TIA Portal 仍在运行。

-3 安装失败：另一个安装过程正在运行。

-4 安装失败：用户权限不足。安装需要具有管理员权限。

-6 安装失败：存储空间不足。

-7 安装失败：启动安装过程前，需要重新启动。
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参见

自动安装支持包 (页 125)
日志文件 (页 127)

14.3 日志文件

日志文件的内容

日志文件中包含所有安装过程的详细信息。如果日志文件已存在，将增补相应内容。每个日

志文件都创建有标题和页脚。用户可在日志文件中查找所需信息。

以下事件将生成一个条目：

• 在安装过程中，存储目录中包含有支持包且可用，但由于产品确实无法安装。日志文件

中的条目将指示，产品安装是缺失的产品名称及版本号。

• 未成功安装的支持包。

• 已成功安装的支持包。

每个条目中都将记录 HSP 的文件名和文件扩展名。

参见

自动安装支持包 (页 125)
安装过程的返回值 (页 126)
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安装和卸载移植工具 15
15.1 有关使用移植工具的注意事项

使用移植工具

通过该移植工具，可基于待移植的项目创建移植一个文件。之后，再将该文件复制到安装有 
TIA Portal 新版本的目标系统中。 后，在 TIA Portal 中执行移植操作。

具体过程，请参见“AUTOHOTSPOT”。

15.2 系统要求

移植工具的系统要求

以下系统要求适用于使用移植工具的情况：

• 必须安装用于创建源项目的所有产品。支持以下产品：

– STEP 7 V5.4 SP5 及以上版本

– 包含 新更新程序的 WinCC V7.5
– WinCC Flexible 2008 SP2 及以上版本

– 以上列出了可从 STEP 7 V5.4 和 WinCC 产品移植的项目

– STEP 7 Distributed Safety V5.4 SP5
– F 组态包 V5.4 SP5 及以上版本

– SINUMERIK 插件，适用于 STEP 7 V5.4 SP5 及以上版本

– SIMOTION SCOUT V4.4 及以上版本

要在相应的 SCOUT TIA 版本中移植 SIMOTION SCOUT 项目，则需使用 SCOUT 
Migration Tool PlugIn。

• 安装用于处理 STEP 7 项目的所有选件包。例如，需要源项目中使用的设备的所有 HSP。
• 已安装有 Microsoft .Net Framework 4.6.2。如果 Microsoft .Net Framework 尚未安装，

则需使用移植工具安装所需版本。
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15.3 安装移植工具

移植工具分布

可以在 TIA Portal 的安装 DVD 上的“Support”目录中找到移植工具。此外，还可从西门子工

业在线支持网站下载。对于某些产品（如 SIMOTION），移植工具还要求具有其它插件。这

些插件也可以从西门子工业在线支持网站页面下载，或者从对应产品的安装 DVD 进行安装。

通常，在没有 TIA Portal 的情况下安装移植工具。因为 TIA Portal 本身集成有移植功能，无

需单独安装移植工具。

操作步骤

要安装移植工具，可进行如下操作：

1. 从西门子工业在线支持网站下载安装文件，或者使用 TIA Portal 的安装 DVD 上的“Support”目
录中提供的安装文件执行安装。

2. 运行安装文件。
将打开移植工具的安装程序。

3. 首先，选择安装程序显示的语言并单击“下一步”(Next)。
将显示选择软件语言的页面。

4. 由于只提供了英语版本的移植工具，因此无法选择其它安装语言。所以，单击“下一步”(Next) 
执行下一步骤。
将显示选择产品的页面。

5. 移植工具仅包含一个软件组件。所以已选择移植工具。单击“下一步”(Next)。
将显示确认授权条款页面。

6. 单击许可条款列表中的条目，阅读许可条款和安全信息。如果同意许可条款，则选择复选框
“我接受许可协议中的所有条款”(I accept all terms of the listed license agreement(s)) 和“我
确认已阅读并理解安全操作产品相关的安全信息”(I confirm that I have read and understood 
the security information on the safe operation of the products)。 

7. 之后，单击“下一步”(Next)。
将显示安装概览。

8. 单击“安装”(Install)。
根据所显示设置执行安装。
移植工具安装后，需要重新启动计算机。

15.4 卸载移植工具

可使用“控制面板”(Control Panel) 删除移植工具。

安装和卸载移植工具
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操作步骤

要删除移植工具，请执行以下步骤：

1. 打开“控制面板”(Control Panel)。
2. 在“控制面板”中，双击“程序和功能”。
“卸载或更改程序”(Uninstall or change a program) 对话框随即打开。

3. 在“卸载或更改程序”(Uninstall or change a program) 对话框中，选择移植程序条目，然后单
击“卸载”(Uninstall)。
将显示安全提示对话框。

4. 单击“是”(Yes) 确认该提示。
安装程序随即启动。

5. 选择安装语言，然后单击“下一步”(Next)。
6. 选择待卸载的移植工具，然后单击“下一步”(Next)。
7. 单击“卸载”(Uninstall)。

将删除移植工具。

8. 单击“退出”(Exit)，关闭安装程序。
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15.4 卸载移植工具

安装

编程和操作手册, 11/2022 131



安装和卸载移植工具

15.4 卸载移植工具

安装

132 编程和操作手册, 11/2022



安装和卸载 TIA 项目服务器 16
16.1 有关安装项目服务器的注意事项

简介

要使用 Multiuser Engineering、 Multiuser Commissioning 和 Exclusive Engineering，需要

一个项目服务器对服务器项目、服务器库和本地会话进行管理。

可通过以下几种方式安装“TIA Project-Server”：
• 与 TIA Portal 一同安装

• 通过单独的安装过程，不随 TIA Portal 一同安装。

说明

要求：管理员权限

安装项目服务器时，需具有管理员权限。

项目服务器随 TIA Portal 一同安装

“TIA Project-Server”与以下 TIA Portal 产品一同安装：

• SIMATIC STEP 7 Basic
• SIMATIC STEP 7 Professional 
• SIMATIC WinCC Basic
• SIMATIC WinCC Comfort/Advanced
• SIMATIC WinCC Professional
产品选择中默认激活项目服务器，之后将与 TIA Portal 一同安装。

安装 TIA Portal 的过程中检查设置。

在安装过程中，在“选项”(Options) 目录中选择该产品时，将显示项目服务器的特定默认设

置。通过选择或取消选择相关选项，可指定项目服务器是否随 TIA Portal 一同安装。

单独安装项目服务器

项目服务器也可独立安装。
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在产品 DVD 光盘的“Documents\Readme\<语言目录>”目录中，还提供有关于自动安装的说

明信息。

安装过程中，TIA Portal 的版本相同

在各种客户端安装不同的 TIA Portal 产品时，请确保安装时所用软件产品的版本均相同。

例如，如果已安装的 STEP 7 Professional、WinCC Advanced 和 Safety 以及项目服务器的版

本为 Vx.y，则其它所有 Team Engineering 设备均需安装与该软件相同的版本。

与此同时，所有产品都必须安装服务包和更新。

安装路径

在安装路径中，请勿使用任何 UNICODE 字符（如，中文字符）。

防病毒程序

在安装过程中，需要对安装的文件进行读写访问。

有些防病毒程序可能会阻止对这些文件进行访问。

因此，建议在安装项目服务器时禁用防病毒程序，在安装后重新启用。

支持的虚拟平台

项目服务器和 TIA Portal 也可安装在虚拟机中。

此时，可选择使用以下特定版本或更新版本的虚拟机系统：

• VMware vSphere Hypervisor (ESXi) 6.7 或更高版本

• VMware Workstation 15.5.0 或更高版本

• VMware Player 12.5.5（仅 WinCC）
• VMware Player 15.5.0 或更高版本

• Microsoft Hyper-V Server 2019 或更高版本

说明

虚拟平台的安装要求与 TIA Portal 相同。

安装和卸载 TIA 项目服务器
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参见

安装项目服务器 (页 135)
卸载项目服务器 (页 137)

16.2 安装项目服务器

简介

“TIA Project-Server”可与 TIA Portal 一同安装，也可独立于 TIA Portal 单独安装。

与 TIA Portal 一同安装时，通常已发布的项目服务器版本。如果 TIA Portal 未发布新版本，则

之后发布的项目服务器版本也将遵循此 TIA Portal 的版本。

在产品 DVD 光盘的“Documents\Readme\<语言目录>”目录中，还提供有关于自动安装的说

明信息。

说明

TIA Project-Server：版本控制

在 TIA Portal V18 及以上版本中，TIA Project-Server 采用独立的版本号：

• TIA Portal V18 中包含 TIA Project-Server V1.1
新安装替代现有的安装

在 TIA Portal V18 及以上版本中，不再同时安装“TIA Project-Server”的相应版本。

在安装过程中，新版本将替代现有的安装。

此时，将采用该服务器的现有用户权限。

项目服务器与 TIA Portal 的兼容性

在以下应用中，项目服务器可与 TIA Portal 进行数据通信。

项目服务器的版本 TIA Portal 的版本

TIA Project-Server V1.1 V18、V17、V16、V15.1、V15 和 V14
Server V17 / TIA Project-Server V1.0 V17、V16、V15.1、V15 和 V14
Server V16 V16、V15.1、V15 和 V14
Server V15.1 V15.1、V15 和 V14
Server V15 V15 和 V14
Server V14 V14

安装和卸载 TIA 项目服务器
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说明

项目服务器的兼容性说明

仅当安装了 TIA Portal 的当前版本时，方可使用当前版本新增的服务器功能。

如果仍使用旧版本的 TIA Portal 或旧版本的项目服务器，则只能使用这些旧产品版本中包含

的功能。

在 Multiuser Engineering 中，无法对项目版本进行升级。

TIA Portal 版本低于 V18
在 TIA Portal V18 以下版本中，不同版本的项目服务器可与 TIA Portal 的不同项目版本安装

在一台计算机上。

在 V18 及以上版本中，TIA Project-Server V1.0 的新版本每次都会替代现有安装。在版本 V1.0 
及以上版本中，不同版本的项目服务器不能安装在同一台 PC 上。

但是，随 TIA Portal（V18 以下版本）一同安装的项目服务器版本仍可在 PC 上一同运行，且

支持与 TIA Project-Server V1 同时运行。

安装要求

用户需具有管理员权限。

安装服务器时，需在 Windows 防火墙中进行特定设置，必要时还需具有相应证书。

系统要求

• 项目服务器的安装要求与 TIA Portal 的相同。

项目服务器随 TIA Portal 一同安装

请按以下步骤操作：

1. 请注意所选软件包的相关安装要求。

2. 将安装介质插入相应的驱动器，然后启动指定产品的安装程序。

3. 选择首选设置，然后单击“安装”(Install) 按钮。

4. 请确保选择产品中包含有项目服务器，并遵循安装对话框中的相关说明。

结果

项目服务器随 TIA Portal 一同安装在计算机上。
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单独安装项目服务器

请按以下步骤操作：

1. 请注意项目服务器的安装要求。

2. 双击自解压 .exe 文件“TIA_Portal_Project_Server_V<x.y>.exe”，启动安装程序，单独安装项目
服务器。
这些文件位于相应产品 DVD 光盘的“Support”目录中。

3. 选择首选设置，然后单击“安装”(Install) 按钮。

4. 遵循安装对话框中的操作说明。

结果

TIA 项目服务器已安装在计算机上。

参见

有关安装项目服务器的注意事项 (页 133)
卸载项目服务器 (页 137)

16.3 卸载项目服务器

简介

使用“控制面板”(Control Panel) 卸载“TIA Project-Server”。
安装新版本时，将替代现有安装。

卸载要求

项目服务器已安装在计算机上。

卸载 TIA 项目服务器

请按以下步骤执行卸载：

1. 打开“控制面板”(Control Panel)。
2. 在“控制面板”(Control Panel) 中，单击“卸载程序”(Uninstall a program)。
“卸载或更改程序”(Uninstall or change a program) 对话框随即打开。

3. 在“添加或删除程序”(Add or Remove Programs) 对话框中，选择条目“TIA Project-Server”。

安装和卸载 TIA 项目服务器
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4. 单击“移除”(Remove) 按钮。
将显示一条安全提示信息。

5. 单击“是”(Yes)，确认提示。

结果

TIA Project-Server 已从计算机中卸载。

参见

有关安装项目服务器的注意事项 (页 133)
安装项目服务器 (页 135)
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。

Siemens AG
Digital Industries
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
德国

Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利

Copyright © Siemens AG 2022.
保留所有权利
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移植选项概述 1
移植路径

如果要在 新版本的 TIA Portal 和 S7-1500 中使用现有项目或程序，可采用各种不同方式进

行项目移植。

下图简要描述一种移植方式：

将项目移植到 TIA Portal 中
通过“移植项目”(Migrate project) 功能，可移植在 TIA Portal 系统之外由 STEP 7、WinCC、
WinCC flexible 或 SINUMERIK 创建的项目。

项目移植后将生成一个 TIA Portal 项目，支持现有的 S7-300/400 系列硬件设备和现有的 HMI 
设备。

将 PLC 程序从 S7-300/400 移植到 S7-1500 中
要将 TIA Portal 中的 PLC 程序从 S7-300/400 系列设备移植到 S7-1500 中，可使用 PLC 移植

功能。 
PLC 移植后将生成一个可执行的 PLC 程序，而且该程序将尽可能地根据新的 S7-1500 系统架

构进行自动调整。

移植项目和程序
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优化 S7-1500 的 PLC 程序

还可通过新推出的编程方式对 S7-1500 的用户程序进行优化。通过优化，可显著提高 
S7-1500 系统的性能、使用效率、创新性存储机制和各种功能。

升级项目

此时，可继续使用由 TIA Portal 先前版本创建的项目，且这种项目无需进行移植。可将这些

项目从该产品的先前版本升级为当前版本。有关兼容性和项目升级的更多信息，请参见

“AUTOHOTSPOT”部分。

说明

更多移植支持

有关移植的 新信息，敬请访问西门子工业在线支持网站：

移植整个系统：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83558085 (http://
support.automation.siemens.com/CN/view/zh/83558085)
移植控制器：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83557459 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83557459)
移植可视化：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/76878921 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/76878921)
移植通信：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83558087 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83558087)
如需更多帮助，请联系 SIMATIC 客户支持。 

移植选项概述
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将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中 2
2.1 有关移植 PLC 程序的基本信息 (S7-1500)

简介   
可以在 TIA Portal 中移植 PLC 程序。TIA Portal 中的移植称为“PLC 移植”。通过这种移植，可

以在项目中创建新模块并将现有 PLC 程序复制到新模块中。旧模块在项目中仍然可用。

移植较之复制的优势在于，程序会好地适应新 CPU 系列。而且会更新旧的程序结构。同时

会将新模块中无法使用的指令替换为相应的 S7-1500 指令。

下表提供了可移植模块的概述：

原始块 目标块

S7-300/400 CPU S7-1500 CPU
ET 200S CPU ET200SP CPU
ET 200S CPU S7-1500 CPU
ET 200S CPU ET 200pro CPU
IM 154-8 CPU CPU 1516-2 PN

移植到 S7-1500 的规则与移植到 ET 200SP 中的相同。PLC 程序在这两种移植操作中被视为

相同。

移植范围

在 PLC 移植过程中，会将 PLC 程序的所有组件都复制到新创建的模块中。包括以下对象，例

如：

• 程序块，S7-1500 支持其编程语言且无专有技术保护。

• PLC 变量表

• 检查表和强制表

• PLC 数据类型

• 工艺对象

• 项目导航中的用户定义组

移植项目和程序
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输出模块的硬件配置不会自动传输。

警告

防止人身伤害和设备损坏

某些情况下，在 PLC 移植过程中会对程序进行一些更改。因此，在移植后必须在测试环境

中先仔细检查，才能使用。

说明

对 PLC 移植的其它支持

您可以在西门子工业在线支持网站中找到有关 PLC 移植的 新信息：

移植整个系统：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83558085 (http://
support.automation.siemens.com/CN/view/zh/83558085)
移植控制器：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83557459 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83557459)
移植可视化：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/76878921 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/76878921)
移植通信：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83558087 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83558087)
有关移植的 FAQ：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/67858106 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67858106)
如果需要更多支持，请联系 SIMATIC 客户支持。 
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2.1 有关移植 PLC 程序的基本信息 (S7-1500)
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说明

有关 TIA Portal 的更多信息

有关 TIA Portal 各个方面的更多信息，敬请访问西门子工业在线支持网站中的 TIA Portal。
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/65601780 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/65601780)
在其中可以找到有关各种培训产品的信息。对于使用过传统 SIMATIC S7 系统的有经验用户，

如果想要通过 TIA Portal 高效升级到 SIMATIC S7-1500，建议参加“SIMATIC S7-1500 的 TIA-
SYSUP - SIMATIC TIA Portal 系统再培训课程”。 

2.2 进行移植 (S7-1500)

要求   
• 具有一个有效的且一致的参考程序。

• 所有块均编译为 新版本，以及项目中的块，但项目中的块不能在程序执行过程中调用。

• 程序由 TIA Portal V12 或更高版本创建，或已升级到此版本。

说明

指令配置文件

在 PLC 移植过程中，不能激活指令配置文件。 
在执行 PLC 移植前，应取消激活指令配置文件。移植后，再重新激活配置文件。

移植前的准备

可按以下步骤进行移植前的程序准备：

1. 在项目导航中打开包含引用程序的设备。

2. 打开文件夹“程序块”(Program blocks) 并检查其是否包含专有技术保护块。

3. 移除块的专有技术保护。

4. 打开文件夹“程序块 > 系统块”(Program blocks > System blocks)，并检查文件夹中所包含的
块是否带有扩展名“_LF”（传统函数）。
在 TIA Portal 中不支持 STEP 7 中的某些库块。由于这些块受专有技术保护，因此在移植 PLC 
时，不会将这些块传送到新设备。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
2.2 进行移植 (S7-1500)

移植项目和程序

编程和操作手册, 11/2022 11

http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/65601780
http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/65601780


5. 必要时，可使用“指令”(Instructions) 任务卡中的指令替换这些块。

6. 如果程序包含有关报警组态的指示信息，请遵循有关移植报警及相关值的指示信息。
另请参见“移植报警及相关值 (页 40)”

操作步骤

要在 TIA Portal 中移植 PLC 程序，请执行以下操作步骤：

1. 在项目导航中打开包含引用程序的设备。

2. 打开设备组态。

3. 在设备视图或网络视图中选择包含引用程序的模块。

4. 在快捷菜单中，选择命令“移植到 S7-1500”(Migrate to S7-1500)。
将打开“移植到 S7-1500”(Migrate to S7-1500) 对话框。

5. 在“新设备”(New device) 区域中，选择程序移植的目标设备并使用“确定”(OK) 进行确认。
将显示一条安全消息，通知该程序在移植过程中将发生变更。

6. 确认此安全提示。
此时将打开一个对话框，在此可指定移植程序中要用于点对点通信的指令。 

7. 选择所需指令集。

– 选择“对 S7-1500 的集成通信模块使用新的 PtP 指令”(Use new PtP instructions for the 
integrated communication modules of the S7-1500) 选项来使用 S7-1500 的新 PtP 指
令。

– 选择“继续使用 S7-300/400 通信处理器的 PtP 指令”(Continue to use PtP instructions 
for S7-300/400 communications processors) 选项以继续使用 CP 300/400 或 ET200 的 
PtP 指令。

即便未使用点对点通信，也必须选择两个选项之一。该选择对本例中的程序并无影响。  
开始移植 PLC 程序。将显示一条报警信息，通知在移植过程中是否发生错误。报警还包含一
条件链接指向该移植日志。

8. 打开移植日志。其中包含有关移植的详细信息，以及为使程序在新设备上可执行而必须进行
的程序更改。

9. 然后，按照移植日志中的所有信息进行处理。

10.编译移植的项目。
另请参见“移植点对点程序块 (页 53)”

结果

在项目导航中的原始设备旁边创建新设备。该 CPU 中包含移植后的 PLC 程序。 
要访问 S7-1500 中的所以功能，建议启用移植块的优先块访问。更多信息，请参见帮助中的

“优化访问的块”部分。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
2.2 进行移植 (S7-1500)
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优化访问的块

说明

请注意，PLC 移植中仅转换 PLC 程序。原始设备的硬件配置不会自动传输到新设备。在移植

后对新设备手动执行硬件配置。

2.3 显示日志文件 (S7-1500)
每次移植都将创建一个日志文件。该日志文件包含以下信息：

• 移植期间要对对象所作的修改。

• 对程序进行必要调整的相关信息。

步骤   
如果要显示移植的日志文件，请执行以下步骤：

1. 在项目树中打开“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 文件夹。 在此文件夹中，包含之
先执行的所有移植。

2. 双击所需的移植日志。
将打开该日志。 

3. 在“转至”(Go to) 栏中，程序中与位置相关的消息将使用箭头进行标记。 双击该箭头，将跳
转到程序中的相关位置。

4. 而带有附加信息的消息则会在“?”栏中标记为问号。 要查看该消息的附加信息，则单击此问号。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
2.3 显示日志文件 (S7-1500)
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2.4 移植 PLC 程序时的特别注意事项 (S7-1500)

2.4.1 有关移植 PLC 程序的信息 (S7-1500)

2.4.1.1 移植组织块 (S7-1500)

组织块

以下规则适用于移植组织块：

• 在传送过程中，块名称和编号都保持不变。

• 块接口也保持不变。

• OB 将分配给对应此 OB 类型的事件。

• 同时，诸如优先级之类的 OB 参数也将保持不变。如果在新 CPU 中分配了其它参数，则

将为这些参数指定默认值。

S7-1500 中对某些组织块 (OB) 不支持，因此无法移植。下表简要列出这些组织块以及有关

如何在程序中重现功能的相关信息。

无法移植的 OB 备注

OB60（多处理器中

断）

该 OB 不可替代。S7-1500 不具有多处理器功能。

OB65（技术同步中

断）

在程序中检查该 OB 是否可替换为 MC 伺服 OB 或 MC 插补器 OB。

OB7x（冗余错误） 该 OB 不可替代。S7-1500 不具有冗余功能。

OB81（电源错误） 在程序中检查该 OB 是否可替换为诊断中断 OB。
OB84（CPU 硬件故

障）

在程序中检查该 OB 是否可替换为诊断中断 OB。

OB85（程序执行错

误）

在程序中检查该 OB 是否可替换为插拔 OB 或机架错误 OB。

OB87（通信错误） 在程序中检查该 OB 是否可替换为诊断中断 OB。
OB88（处理中断） 在程序中检查该 OB 是否可替换为编程错误 OB。
OB90（后台循环） 该 OB 不可替代。S7-1500 不具有后台处理功能。

OB101（热启动） 该 OB 不可替代。S7-1500 不具有热启动功能。

OB102（冷启动） 在程序中检查该 OB 是否可替换为启动 OB。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
2.4 移植 PLC 程序时的特别注意事项 (S7-1500)
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参见

有关移植的 FAQ (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67858106)

2.4.1.2 移植硬件 ID (S7-1500)

通过硬件 ID 对模块寻址   
如果程序对硬件模块寻址，例如在“LADDR”或“ID”参数中，那么这些地址在移植到新硬件后

就会失效。必须更换这些地址。S7-1500 的硬件模块通过硬件 ID 寻址。这意味着移植后必

须在“LADDR”或“ID”参数中输入新模块的硬件标识符。

为此，请按以下步骤操作：

1. 打开设备组态。

2. 选择要寻址的模块。

3. 在巡视窗口中选择“属性 > 系统常量”(Properties > System constants) 选项卡。
表格包括所有已用模块的常量和所需的硬件标识符。

4. 选择要寻址模块的常量，然后从快捷菜单选择“复制”(Copy) 命令。 
5. 将常量插入已移植指令的“LADDR”或“ID”参数中。

2.4.1.3 移植 IEC 定时器和 IEC 计数器 (S7-1500)

更新 IEC 定时器

在 S7-300/400 中，程序中运行该 IEC 定时器时确定的 IEC 定时器 TP、TON 和 TOF 的输出“Q”
和“ET”。此后，“Q”和“ET”的状态将保持不变。如果在程序中多次访问这些输出，则收到的值

始终相同。 
在 S7-1500 中，这个现象有所改变：每次访问时该定时器时，程序都将检查当前的定时器值，

并重新确定“Q”和“ET”输出。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
2.4 移植 PLC 程序时的特别注意事项 (S7-1500)
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因此移植后，如果多次访问“Q”或“ET”，则程序的动作可能会发生变更。

为了确保程序保持与 S7-300/400 中相同的行为，可将“Q”或“ET”的值赋值给一个变量。之后，

在程序中可引用该变量而非引用输出。

带有 EN/ENO 互连的 IEC 定时器和 IEC 计数器

S7-1500 的指令已根据 IEC 1131-3 标准进行了相应修改。现在，这些指令可通过“IN”参数连

接到当前路径，而无需再使用“EN”和“ENO”参数。如果参考程序中包含一个预设有逻辑指令

的 IEC 定时器或 IEC 计数器，而且在逻辑指令中使用“EN”输入参数进行判断，则移植将报

错。 
在预设的逻辑指令和 IEC 定时器或 IEC 计数器之间插入一个跳转指令后，将根据 RLO 的结果

调用 IEC 定时器或 IEC 计数器。可使用以下跳转指令：

• ---( JMP )：若 RLO = 1 则跳转

• ---( JMPN )：若 RLO = 0 则跳转

IEC 计数器：块接口中指示计数器状态的新参数

移植后，块接口中将包含“QU”和“QD”参数，而非 IEC 计数器计数状态的“Q”输出参数。根据 
IEC 计数器的类型，系统仅读取这两个参数中的一个，另一个参数不使用。

如果在程序代码中对“Q”参数进行了访问，则在移植后需要对该访问进行手动调整。“QU”用
于加计数；“QD”用于减计数。 

2.4.1.4 移植 CPU 数据块 (S7-1500)

CPU 数据块   
CPU 中由 CREAT_DB 或 CREATE_DB 指令创建且仅在线可用的块，无法移植。

参见

移植数据块指令 (页 35)

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
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2.4.1.5 移植诊断功能 (S7-1500)

系统状态列表   
S7-1500 系列的 CPU 中没有系统状态列表。但可通过“GET_DIAG”、“Geo2Log”、
“DeviceStates”或“ModuleStates”指令读取相关信息。

有关移植系统状态列表的更多信息，请参见：移植 RDSYSST 指令 (页 37)

通过“报告系统错误”进行系统诊断 
 S7-1500 系列 CPU 具有集成的系统诊断功能。因此将不再支持“报告系统错误”。如果程

序包含有“报告系统错误”的块，则在参考程序中禁用系统诊断，之后再进行移植并重新编

译该程序。在此过程中，删除此处所述的块。  
默认情况下，启用 S7-1500 CPU 的系统诊断。用户无需进行任何其它设置。

要更改系统诊断的设置，请在设备组态中选择该 CPU。系统诊断的相关设置将显示在巡视窗

口中的“属性 > 系统诊断”（Properties > System diagnostics）下。在此，系统诊断报警为

启用状态；如果不需要，则可以取消选中。

PROFINET/PROFIBUS 诊断

以下规则适用于移植 PROFINET/PROFIBUS 诊断：

• 使用集成的系统诊断替换“报告系统错误”。  
• 由于不支持 FB 126，因此无法移植。

• 指令“DeviceStates”和“ModulStates”可用于应用特定的评估过程。

2.4.1.6 移植对局部数据的绝对访问 (S7-1500)

对局部数据的绝对访问   
在 S7-300/400 中，无需声明地址符号即可对块的局部数据进行绝对寻址。 

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
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由于在 S7-1500 中不再支持真正的绝对寻址，将按以下方式进行移植：

• 如果在局部数据中某个区域的块接口内声明了临时变量，则绝对地址将转换为符号地址。

• 如果没有相应的临时变量，则将保留绝对地址。由于在移植过程中可能会因一些原因创

建其它局部变量，因此局部数据中的地址可能有所变化。因而，应检查所使用的绝对地

址是否仍然正确以及是否寻址的数据是否正确。必要时，在“Temp”区域创建一个变量并

使用该变量进行寻址。要专门寻址声明变量中的区域，可以通过 AT 覆盖现有变量或通过

语法 .X、.B、.W 或 .D 寻址各区域。

示例

以下举例说明了局部数据绝对寻址的移植。 
在第一个表中，为移植前的程序段：

STL  
L %LW20
L %LW3
+I
T %LW5

 

在第二个表中，为移植后的程序段：

STL  
L "MyTempVar1"
L "MyTempVar2"
+I
T %LW5

 

• 已为“LW20”和“LW3”声明了临时变量。移植后，将在程序中使用这些临时变量。

• 未对“LW5”声明变量。因此，需要检查移植后的访问是否仍然正确。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
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2.4.1.7 S7-1500 中的块参数 (S7-1500)

使用块参数   
在 S7-1500 的块内使用块参数时，应遵循以下规则：

• Input 参数只能读取。

• Out 参数只可写入。

• In/out 参数可读取和写入。

• 可能只写入函数值 (Ret_Val)。
如果程序不符合以上规则，则将编译期间输出一条警告信息。在这种情况下，可将相关输入

或输出参数转化为输入/输出参数。 
适用于函数 (FC) 参数分配的其它规则。 
另请参见：

函数的参数分配

块参数作为函数 (FC) 中的边沿存储位

在函数 (FC) 中编程边沿评估时，必须遵循上述的参数分配规则：

作为边沿存储位，数据值需要具有读写权限而且为多个循环保留。由于输入参数 (input) 为
只读，而输出参数 (output) 为只写，因此无法作为边沿存储位。临时局部数据 (Temp) 也不

能用作边沿存储位，这是因为它只能用于一个循环中。

因此，只能将 in/out 参数 (InOut) 作为函数 (FC) 中的边沿存储位。如果通过片段访问进行寻

址，则可以使用 in/out 参数的单个位作为边沿存储位。 
以下示例说明了如何将 in/out 参数作为边沿存储位。 

STL  
FP #InOutFlagStore.x0  

“InOutFlagStore”是 BYTE 数据类型的 in/out 参数。可以通过地址“#InOutFlagStore.x0”，对作

为边沿存储位的位地址 0 进行寻址。

函数 (FC) 中块参数的自动初始化

在 S7-300/400 中，必须事先为函数的临时局部数据 (Temp) 进行赋值。否则，程序执行时

可能会使用未定义的值。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
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在 S7-1500 中，由于在调用块时，会对以下参数自动进行初始化，从而极大降低了操作未

定义值的风险。

• STRING 和 WSTRING 数据类型的临时局部数据始终预分配了 大长度 254 和实际长度 0。
• 但对于函数 (FC) 中的元素数据类型的临时局部数据，则将自动初始化为具有优化访问。

然后，再按照指定的数据类型为其赋值预定义的值。例如，BOOL 类型的预定义值为

“false”。对于 PLC 数据类型的元素，将预先赋值 PLC 数据类型 (UDT) 声明中所指定的默

认值。即使应用于 PLC 数据类型中，ARRAY 数据类型的元素、STRING 或 WSTRING 也将

预指定为值“0”。

在 S7-300/400 中，必须为函数中的输出参数 (Output) 进行赋值，否则程序中可能会发生意

外响应。使用跳转指令或 RLO 指令时，必须检查所支持每条程序路径。

在 S7-1500 中，由于在调用块时，会对元素数据类型的输出参数自动进行初始化，从而极

大降低了未定义输出参数产生的风险。然后，再按照指定的数据类型为这种输出参数预先赋

值为事先定义的值。例如，BOOL 类型的预定义值为“false”。但结构化的输出参数不会预先

赋值。在调用块时，这种输出参数将作为指针传送，因此不能是未定义。 

2.4.1.8 S7-1500 中的多重实例功能 (S7-1500)

多重实例功能   
S7-1500 系列 CPU 中的所有函数块都具有多重实例功能。这意味着，在参考程序中标记为

不带有多重实例功能的函数块，移植后可转换为带有多重实例功能的块。每次转化 FB 时都

会在移植日志中都会输出一条通知。如果在移植后继续将 FB 用作单实例，则程序可直接运

行无需更改。

2.4.1.9 S7-1500 中的浮点数 (S7-1500)

无效浮点数   
S7-1500 中，无效浮点数的处理方式与 S7-300/400 中的不同。示例：

• S7-300/400：表达式“无效浮点数 <> 1.0”的结果为 FALSE。
• S7-1500：表达式“无效浮点数 <> 1.0”的结果为 TRUE。
请注意，由于存在这种差异，可能会导致程序中的指令产生不同结果。
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2.4.1.10 将 STRING 的具体字符写入 S7-1500 (S7-1500)

写入 STRING 的具体字符   
如果要写入 STRING 中的某个字符或字节，则 S7-1500 CPU 会检查目标地址是否位于该 
STRING 的实际长度内。如果超出实际长度，则不会写入该字符或字节。唯一例外：在 
STRING 实际长度后直接写入字符时。

以下示例显示了实际长度为 5 时的字符串“hello”。该 STRING 的第 27 个字符超出了实际长度，

无法写入。STRING 将保持不变，赋值结果为“hello”。

SCL  
MyDB.mystring := 'hello';  
MyDB.mystring[27] := 
CHAR_TO_BYTE('!');

 

以下示例显示上述的例外情况：该字符将直接写在 STRING 后的第 6 个字符处。赋值结果为

“hello!”。

SCL  
MyDB.mystring := 'hello';  
MyDB.mystring[6] := 
CHAR_TO_BYTE('!');

 

如果可能，请尽量使用“扩展指令 > 字符串 + 字符”(Extended instructions > String + Cha) 窗
格中的指令，对 STRING 进行处理。

SCL  
CONCAT(IN1 := 'hello', IN2 := '!');  
  

2.4.1.11 访问 S7-1500 中的状态字 (S7-1500)

状态字   
S7-1500 中不再支持状态字。状态字中包含的信息极少，且目前只能在 STL 中进行评估。LAD 
和 FBD 不再支持状态字评估。以下章节将介绍有关各编程语言中状态字访问的移植信息。 
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参见

将 LAD/FBD 程序移植到 S7-1500 (页 56)
移植 STL 程序到 S7-1500 (页 60)

2.4.1.12 将软件更改加载到 S7-1500 (S7-1500)

下载软件变更   
在下载软件变更方面，S7-1500 系列 CPU 的特性与 S7-300/400 系列 CPU 的不同。例如，

S7-1500 CPU 允许在 STOP 和 RUN 模式中下载变更，而不会影响之前加载变量的实际值。

2.4.2 移植指令到 S7-1500 (S7-1500)

2.4.2.1 有关移植指令的信息 (S7-1500)

指令的自动移植     
在移植过程中，会将原程序中使用的指令尽可能多的传递给新程序。在此过程中，会在尽可

能不更改原程序语义的情况下自动进行一些必要的修改。如果指令存在多个版本，那么移植

操作始终使用 新的指令版本。

并使用兼容或类似指令自动替换 S7-1500 中不可用的指令。 

移植场景

下表列出了移植指令时可能发生的情况：

类别 情况 系统响应 手动修改程序

1 该指令在两个 CPU 系列中相同。 移植该指令。 无需任何修改。所移

植程序的语义保持不

变且可编译。

2 该指令在 S7-1500 中不可用，但是存

在与之兼容的新指令。

将该指令替换为新指

令。可能会插入保留

原程序语义的其它指

令。并在移植日志中

报告这一替换操作。

无需任何修改。所移

植程序的语义保持不

变且可编译。
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类别 情况 系统响应 手动修改程序

3 该指令在 S7-1500 中不可用，但是存

在与之类似的指令。

将该指令替换为该类

似的指令。并在移植

日志中报告这一替换

操作。程序中将标记

待检查的位置。在程

序中的相应位置处或

在编译过程中，将以

注释形式显示所需调

整的相关信息。

此时，必须检测程序

并进行必要的修改。

 

4 该指令在 S7-1500 中不可用，也没有

与之类似的指令。

该指令将以红色高亮

显示。同时该程序无

法编译。

此时，必须检测程序

并进行必要的修改。

移植类别 3 的指令信息

S7-300/400 中的一些指令在 S7-1500 中不再可用，这是由于在 S7-1500 中采用了更为便捷

高效的方式实现这些功能。在移植过程中，PLC 移植将使用相应的新指令替代这些不支持的

指令。但对于类别 3 中的指令则无法自动完整移植。例如，可能需要添加新参数。在程序中

将标记出无法自动移植的位置。在程序的相应位置、移植日志或编译过程中，将以注释形式

直接显示所需调整的相关信息。

可能需要进行以下手动调整：

• 如果新指令有其它形参，则将为这些形参指定相应的实参。

• 如果新指令中修改了参数名称，则需更改参数的分配。

• 如果移植无法确保参数分配的定义与参考程序的相同，则将标记出需检查的实参。在移

植后检查程序中这些位置处的语义，并在必要时进行更正。

• 如果参考程序中包含有硬件标识号（例如，在“LADDR”参数中），则也会将这些标识号标

记出来。在“LADDR”参数中输入新的 HW 标识符。

• 如果新指令修改了错误代码，则需在程序中修改错误的处理方式。

有关移植类别 3 的指令示例，请参见章节“移植数据块指令 (页 35)”。 

移植类别 4 的指令信息

有些指令在 S7-1500 中已不再有效，这是因为这些指令的功能已经完全改变。在移植过程

中不会替代这些指令。并在程序中以红色显示，同时程序无法编译。在程序的相应位置、移

植日志或编译过程中，将以注释形式直接显示所需调整的相关信息。
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在以下章节，我们将简要介绍移植类别 4 中不可移植的指令以及相应的备选解决方案。

说明

更多支持

您可以在西门子工业在线支持网站中找到有关 PLC 移植的 新信息：

移植控制器：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83557459 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83557459)
如果您希望获取有关 PLC 移植的更多帮助信息，请联系 SIMATIC 客户支持。 

参见

有关移植的 FAQ (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67858106)

2.4.2.2 无法移植指令的概述 (S7-1500)

简介

有些 S7-300/400 中的指令无法移植到 S7-1500 中。例如，与某些特定模块一同使用的指令

或者 S7-1500 中指令的功能有所不同时。 
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有关替换不可移植指令的信息（类别 4）
以下举例说明了无法移植的指令及其替换方式：

指令组 不可移植的指令 备注

其它指令 SETP 检查该指令在程序中是否可替换为“SET_BF”指令。

RESETP 检查该指令在程序中是否可替换为“RESET_BF”指令。

DRUM_X 检查该指令在程序中是否可替换为“DRUM”指令。

TONR_X 检查该指令在程序中是否可替换为“TONR”指令。

RESET 检查该指令在程序中是否可替换为“RESET_BF”指令。

SET 检查该指令在程序中是否可替换为“SET_BF”指令。

WSR 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

SHRB 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

RESETI 检查该指令在程序中是否可替换为“RESET_BF”指令。

SETI 检查该指令在程序中是否可替换为“SET_BF”指令。

运行时控制 COMPRESS 删除该指令。在 S7-1500 中，无需压缩 CPU 的工作

存储器或装载内存。 
PROTECT 在 S7-1500 CPU 的前面板中或 CPU 的模块属性中，

组态防护等级和密码。

CIR 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。
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指令组 不可移植的指令 备注

日期和时间 SET_CLKS 检查该指令在程序中是否可替换为“WR_SYS_T”指
令。

LOC_TIME 检查该指令在程序中是否可替换为“RD_SYS_T”指令。

BT_LT 检查该指令在程序中是否可替换为“RD_SYS_T”指令。

LT_BT 检查该指令在程序中是否可替换为“RD_SYS_T”指令。

S_LTINT 检查该指令在程序中是否可替换为“SET_TINTL”指令。

SET_SW 检查该指令在程序中是否可替换为“WR_SYS_T”或
“RD_SYS_T”指令。

SET_SW_S 检查该指令在程序中是否可替换为“WR_SYS_T”或
“RD_SYS_T”指令。

TIMESTMP 检查该指令在程序中是否可替换为“WR_SYS_T”或
“RD_SYS_T”指令。

WS_RULES 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

分布式 I/O D_PRAL 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

ASi_3422 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

SALRM 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

模块参数分配 PARM_MOD 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

中断 MP_ALM S7-1500 不具有多处理器功能。

REPL_VAL 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。
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指令组 不可移植的指令 备注

报警 EN_MSG 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

DIS_MSG 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

ALARM_SQ 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。

ALARM_S 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。

ALARM_SC 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。

WR_USMSG 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

READ_SI 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

DEL_SI 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

ALARM_DQ 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。

ALARM_D 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。

NOTIFY_8P 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。
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指令组 不可移植的指令 备注

ALARM 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。

ALARM_8 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。

ALARM_8P 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。

NOTIFY 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。

AR_SEND 检查该指令在程序中是否可替换为“Program_Alarm”
指令。

更多信息，请参见“移植报警及相关值 (页 40)”章
节中或者联系 SIMATIC 客户支持。

诊断 RDSYSST 指令“RDSYSST：读取系统状态列表”指令在 
S7-1500 中不再可用，这是因为 S7-1500 产品系列

的 CPU 中没有系统状态列表。但可通过

“GET_DIAG”、“Geo2Log”、“DeviceStates”或
“ModuleStates”指令读取相关信息。更多信息，请参

见“移植指令 RDSYSST (页 37)”章节中或者联系 
SIMATIC 客户支持。

OB_RT 检查该指令在程序中是否可替换为“RD_SYS_T”指令。
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指令组 不可移植的指令 备注

表功能 ATT  
 
 
 
 
 
 
这些指令不可替换。如果这些指令在程序中必不可

缺，则必须手动实现该指令。更多技术支持信息，

请参见“表格指令的移植过程 (页 43)”章节或联系 
SIMATIC 客户技术支持。

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

FIFO
TBL_FIND
LIFO
TBL 
TBL_WRD
WRD_TBL
DEV
CDT
TBL_TBL
PACK

寻址 LGC_GADR 这两种指令不可用于网关（例如，IE/PB 链接器）后

的模块。可以使用指令“GEO2LOG”和“LOG2GEO”代
替。

“LGC_GADR”和“GADR_LGC”指令可继续用于那些没

有通过网关（例如，IE/PB 链接器）连接到 CPU 的模

块。

GADR_LGC

智能从站 SET_ADDR 该指令不可替换。更多帮助信息，请联系 SIMATIC 
客户支持。

PID 控制 TUN_EC 检查程序中该指令是否可替换为“PID_Compact”或
“PID_3Step”工艺对象。TUN_ES
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指令组 不可移植的指令 备注

功能模块 CNT_CTRL 检查程序中该指令是否可替换为

“High_Speed_Counter”工艺对象，与“S7-1500 TM 
Count 2x24V”或“TM PosInput 2”计数器模块配合使

用。

也可以检查所需的函数是否可使用“ET 200S 
1Count24V”或“1Count5V”模块实现。

DIAG_INF
CNT_CTL1
CNT_CTL2
CNT2WRPN
CNT2RDPN
CNT2_CTR
DIAG_RD
ABS_INIT 检查这些函数是否可由“S7-1500 Motion”或“ET 

200S 1PosU”实现。

检查这些函数是否可使用“TM Count 2x24V”或“TM 
PosInput 2”模块实现。

ABS_CTRL
ABS_DIAG

CAM_INIT 检查是否可以通过模块“S7-1500 TM Count 2x24V”
或“TM PosInput 2”读取编码器，并使用两个 DQ 进行

快速响应。根据应用程序中的编码器值，可以切换

为标准 DQ 的其它 DQ。

CAM_CTRL
CAM_DIAG

PID_FM 检查程序中该指令是否可替换为工艺对象

“PID_Compact”、“PID_3Step”或 PID 的基本函数。FUZ_355
FORCE355
READ_355
CH_DIAG
PID_PAR
CJ_T_PAR
FMT_PID
FMT_PAR
FMT_CJ_T
FMT_DS1
FMT_TUN
FMT_PV
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指令组 不可移植的指令 备注

300C 函数 ANALOG_300C 检查程序中的指令是否可以替换为“运动控制”组

中的指令。

 
DIGITAL_300C

COUNT_300C 检查程序中的指令是否可替换为

“High_Speed_Counter”工艺对象，与计数器模块配

合使用。

 

FREQUENC_300C

PULSE_300C 检查程序中的指令是否可以替换为“CTRL_PWM”指
令。

SEND_RK_300C S7-1500 的通信指令不支持 RK 512。如果需要使用 
RK 功能，则需手动实现。

 
 

FETCH_RK_300C
SERVE_RK_300C

与智能从站/智能设备的

通信

I_GET 这些指令不可替换。更多帮助信息，请联系 
SIMATIC 客户支持。I_PUT

I_ABORT
S7 通信 PRINT  

 
检查程序中的这些指令是否可替换为 S7-1500 中的 
S7 通信指令。例如，指令“CONTROL”和“C_CNTRL”
可替换为“T_DIAG”指令。

 
 
 
 
 
 

START
STOP
RESUME
STATUS
USTATUS
CONTROL
C_CNTRL
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指令组 不可移植的指令 备注

开放式用户通信 TCON_PAR  
 
 
 
 
 
S7-1500 中进行开放式用户通信时不需要使用这些

指令。在块属性中，已设置了相应的连接参数。

 

TADDR_PAR
TCP_conn_active
TCP_conn_passive
ISOonTCP_conn_active
SOonTCP_conn_passive
ISOonTCP_conn_CP_active
ISOonTCP_conn_CP_passive
UDP_local_open
UDP_rem_address_and_port

通信处理器 SIMATIC NET CP 组的指令

PTP CP 340、PTP CP341、PTP 
CP 440、PTP CP 441 组的指令

有关这些指令的详细信息，请参见章节“通信指令

的移植过程 (页 47)”。

PROFINET / CBA PN_IN  
S7-1500 不支持 PROFINET/CBA 通信。而使用 S7 通
信或开放式用户通信。

PN_OUT
PN_DP

MPI 通信 X_SEND  
 
S7-1500 不支持 MPI 通信。 
而使用 S7 通信或开放式用户通信。

X_RCV
X_GET
X_PUT
X_ABORT

全局数据通信 GD_SND S7-1500 不支持全局数据通信。 
而使用 S7 通信或开放式用户通信。GD_RCV
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指令组 不可移植的指令 备注

点对点通信 P_PRINT 点对点通信模块不支持打印功能。

P_PRINT341 点对点通信模块不支持打印功能。

MODB_341 S7-1500 不支持 CP 341/CP 441 中的这些块。而使

用 Modbus (RTU) 中的指令进行替代。

• Modbus_Comm_Load
• Modbus_Master
• Modbus_Slave 
与 S7-1500 点对点模块连接 
• CM PtP RS232 HF
• CM PtP RS422/485 HF
有关这些指令的详细信息，请参见章节“移植点对

点程序块 (页 53)”。

MODB_441

S_MODB S7-1500 不支持 ET 200S 1SI 中的这些指令。而使用 
Modbus (RTU) 或 USS 中的指令，连接点到点模块

“ET 200SP CM PtP”。
有关这些指令的详细信息，请参见章节“移植点对

点程序块 (页 53)”。

S_USST
S_USSR
S_USSI
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指令组 不可移植的指令 备注

远程服务 PG_DIAL S7-1500 不支持将 MPI 接口作为默认接口。该指令

不再可用。

AS_DIAL S7-1500 不支持将 MPI 接口作为默认接口。该指令

不再可用。

SMS_SEND S7-1500 不支持将 MPI 接口作为默认接口。检查该

指令在程序中是否可替换为“TMAIL_C”指令。

AS_MAIL S7-1500 不支持将 MPI 接口作为默认接口。检查该

指令在程序中是否可替换为“TMAIL_C”指令。

用户库 PNIO_DIAG 可将“PNIO_DIAG”指令下载到 S7-300/400 的用户库

进行故障诊断。在 S7-1500 中已集成有诊断功能，

因而不再需要“PNIO_DIAG”指令。 
默认情况下，在 S7-1500 中启用系统诊断。因此，

可以直接使用系统诊断而进行更多设置。必要时，

可以在“属性 > 诊断”（Properties > Diagnostics）
选项卡内对 S7-1500 设备组态中的系统诊断进行设

置。在该选项卡中，也可组态系统诊断中断。在默

认情况下，将启用这些中断。

在移植后，可以删除与“PNIO_DIAG”一起使用的诊断

画面和 HMI 面板中的相关变量。而使用诊断画面中

的“系统诊断显示”进行控制。

 

说明

无法移植的指令的技术支持

如果对无法移植的指令需要获得更多帮助，请联系 SIMATIC 客户支持。

您可以在西门子工业在线支持网站中找到有关 PLC 移植的 新信息：

移植控制器：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83557459 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83557459)

参见

有关移植的 FAQ (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67858106)
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2.4.2.3 移植数据块指令 (S7-1500)

数据块指令的移植过程（移植类别 3）     
S7-1500 包含有一个“数据块”类别的修订指令集。 在移植过程中将自动替换这些指令。 之
后还须进行手动修改。 
下表简要列出了数据块指令的移植过程：

S7-300/400 中的指令 S7-1500 中的指令 移植类别

CREA_DBL CREATE_DB 3
CREAT_DB CREATE_DB 3
CREA_DB CREATE_DB 3
DEL_DB DELETE_DB 3
TEST_DB ATTR_DB 3

注意

异步处理

S7-1500 中的新指令可以异步执行，即这些指令的执行可以跨多个编程周期。

移植后手动调整

在 S7-1500 中，这些指令还带有其它形参，如用于进行异步执行。 在移植过程中，需要提

供具有相应实参的附加参数。

在 S7-1500 中，所创建 DB 的块编号必须介于 60000 到 60999 之间。因此，需要将参数

“LOW_LIMIT”和“UP_LIMIT”调整到新的编号范围。

有关这些参数的详细说明，请参见 S7-1500 的参考帮助。

另请参见：

AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 

示例

以下举例说明了使用“CREATE_DB”指令替换“CREAT_DB”指令的移植过程。 
在第一张图中，为移植前对“CREAT_DB”的调用：
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在第二张图中，为移植后对“CREATE_DB”的调用：

• “REQ”参数不能用于“CREAT_DB”，移植过程中将对其进行修改。 该参数将赋值为默认值

“TRUE”。
• 参数“LOW_LIMIT”和“UP_LIMIT”超出所允许的编号范围 60000 到 60999。因此，在移植期

间值“12”和“34”标记为无效。 此时，需要手动输入所允许的值“60000”和“60100”。
• “ATTRIB”参数不能用于“CREAT_DB”，移植过程中将对其进行修改。 该参数将赋值为默认值

“0”。 可通过此参数指定待创建 DB 的属性。

• “SRCBLK”参数不能用于“CREAT_DB”，移植过程中将对其进行修改。 在此，可指定要将其

内容写入待生成 DB 的数据区域。

• “BUSY”参数不能用于“CREAT_DB”，移植过程中将对其进行修改。 在生成数据块之前，该

参数将保持信号状态“1”。 要判别该信号，需要将输出参数与一个操作数进行互连。
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2.4.2.4 移植指令 RDSYSST (S7-1500)

RDSYSST 的移植过程（移植类别 4）     
指令“RDSYSST：读取系统状态列表”指令在 S7-1500 中不再可用，这是因为 S7-1500 产品

系列的 CPU 中没有系统状态列表。但可以通过以下某个指令读取之前由系统状态列表接收

的信息： 
• “RDREC”（扩展指令 > 分布式 I/O）

• “GET_DIAG”（扩展指令 > 诊断）

• “GEO2LOG”（扩展指令 > 诊断）

• “DeviceStates”（扩展指令 > 诊断）

• “ModuleStates”（扩展指令 > 诊断）

• “RALRM”（扩展指令 > 分布式 I/O）

• “LED”（扩展指令 > 诊断）

在 S7-1500 中读取系统状态信息 
下表列出了 S7-1500 中可读取的系统状态信息。 
之前由 RDSYSST 指令读取的 ID 位于“SSL-ID”列中。 后两个数位是相关的。“xy”占位符取决

于所使用的模块。

在“移植”列中，将指示信息在 S7-1500 中是否仍然可用，以及如何读取。

部分列表 SZL-ID 移植

模块 ID W#16#xy1
1

可使用“RDREC”指令读取该信息。 
读取“INDEX”参数中的数据记录 16#AFF0。

CPU 特性 W#16#xy1
2

S7-1500 中目前不提供该信息。

用户存储器区域 W#16#xy1
3

S7-1500 中目前不提供该信息。

系统区域 W#16#xy1
4

S7-1500 中目前不提供该信息。

块类型 W#16#xy1
5

S7-1500 中目前不提供该信息。
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部分列表 SZL-ID 移植

一个组件的标识 W#16#xy1
C

可使用指令“RDREC”读取中央模块和 
PROFINET IO 中的信息。 
读取“INDEX”参数中的数据记录 16#AFF0。

中断状态 W#16#xy2
2

S7-1500 中不提供该信息。

分配部分过程映像分配和 OB W#16#xy2
5

S7-1500 中不提供该信息。

通信：状态数据 W#16#xy3
2

S7-1500 中不提供该信息。

H-CPU 组信息 W#16#xy7
1

不相关

模块 LED 的状态 W#16#xy7
4

可使用指令“LED”读取该信息。

读取“LED”参数中的数据记录 W#16#xy74。
H 系统中已转换的 DP 从站 W#16#xy7

5
不相关

DP 主站系统信息 W#16#xy9
0

S7-1500 中不提供该信息。

模块状态信息 W#16#xy9
1

可使用指令“GET_DIAG”或“ModuleStates”
读取该信息。 

机架/站的状态信息 W#16#xy9
2

可使用指令“GET_DIAG”或“DeviceStates”读
取该信息。 

机架/站的状态信息 W#16#xy9
4

可使用指令“GET_DIAG”或“DeviceStates”读
取该信息。 

扩展 DP 主站系统信息 W#16#xy9
5

S7-1500 中不提供该信息。

PROFINET IO 和 PROFIBUS DP 模
块的状态信息

W#16#xy9
6

可使用指令“GET_DIAG”、“ModuleStates”
或“DeviceStates”读取该信息。 

工具快换装置的信息 (PROFINET 
IO)

W#16#xy9
C

S7-1500 中不提供该信息。

诊断缓冲区 W#16#xyA
0

S7-1500 中不提供该信息。

模块诊断信息（数据记录 0） W#16#00B
1

可使用指令“GET_DIAG”或“RDREC”读取该信

息。在中断 OB 中，也可使用“RALRM”指令

获取诊断信息。
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部分列表 SZL-ID 移植

模块诊断信息（数据记录 1），

物理地址

W#16#00B
2

可使用指令“RDREC”或“GEO2LOG”读取该信

息。在中断 OB 中，也可使用“RALRM”指令

获取诊断信息。

模块诊断信息（数据记录 1），

逻辑地址

W#16#00B
3

可使用指令“GET_DIAG”或“RDREC”读取该信

息。在中断 OB 中，也可使用“RALRM”指令

获取诊断信息。

从站诊断数据 W#16#00B
4

可使用指令“ModuleStates”或“GET_DIAG”
读取部分信息。

在中断 OB 中，也可使用“RALRM”指令获取

诊断信息。

有些信息在 S7-1500 中不再使用。

说明

有关无法读取的信息的技术支持

如果对无法读取的信息需要获得进一步帮助，请联系 SIMATIC 客户技术支持。

您可以在西门子工业在线支持网站中找到有关 PLC 移植的 新信息：

移植控制器：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83557459 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83557459)

参见

有关移植的 FAQ (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67858106)

2.4.2.5 移植 T_CONV 指令 (S7-1500)

使用 T_CONV 从 DATE_AND_TIME 中提取工作日

S7-300/400 和 S7-1500 中均提供了“T_CONV”指令。在大多数情况下，都会自动移植该指

令。 但是，如果您已使用“T_CONV”从 DATE_AND_TIME (DT) 数据类型中提取工作日，那么

在 S7-1500 中需要注意以下事项： 
在 S7-300/400 中，在抽取工作日时预计会使用数据类型 INT 的输出参数“OUT ”。 在 S7-1500 
中，如果预计结果为工作日，那么该输出参数必须为数据类型 DTL。
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如果输出参数“OUT”为其它数据类型，则在 PLC 移植过程中在移植日志中会输出一条错误。 
这种情况下，请将该输出参数的数据类型转换为 DTL 并使用“工作日”组件。

更多信息，请参见“另请参见”。

2.4.2.6 移植报警及相关值 (S7-1500)

S7-1500 的报警组态   
在 S7-1500 中，可以通过“Program_Alarm”指令集中执行报警组态的所有功能。

  “Program_Alarm”将取代 S7-300/400 中的以下指令：

用于报警组态的指令 
(S7-300/400)

用于报警组态的指令 (S7-1500)

ALARM_SQ  
 
 
 
 
 
 
Program_Alarm（移植类别 4）

ALARM_S
ALARM_SC
ALARM_DQ 
ALARM_D
NOTIFY_8P
ALARM
ALARM_8
ALARM_8P
NOTIFY
AR_SEND

报警移植过程

系统不会自动移植报警。您需要在移植后手动重新组态报警。 
在下文中，将介绍如何更改程序，确保移植后报警文本仍然可用，并将后续的手动操作降至

低： 
该过程仅适用于使用数据类型“C_Alarm_8”、“C_Alarm_8p”、“C_Alarm_t”、“C_Notify_8p”或
“C_Ar_send”的报警指令。
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要移植报警，请执行以下步骤：

1. 打开包含报警的块。
该块的接口中包含一个带有报警数据类型（如，数据类型“C_Alarm_s”、“C_Notify”等）的参
数。该参数定义了报警编号输入。

2. 将报警编号输入的参数移至“Static”部分中。

3. 保存并编译该块。

4. 然后执行 PLC 移植。 
另请参见“进行移植 (页 11)”

5. 在新创建的 CPU 中，再次打开包含报警的块。
用于报警组态的指令无法移植，且显示为红色。
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6. 使用新数据类型“Program_Alarm”替换报警数据类型（例如“C_Alarm_s”）。如果选择列表中
未提供数据类型“Program_Alarm”，则使用键盘输入该名称。

7. 打开“指令”(Instructions) 任务卡，并浏览至“扩展指令”(Extended instructions) 窗格的“报
警”(Alarms) 文件夹。

8. 将“Program_Alarm”指令拖到您的程序段中。

9. 在“调用选项”(Call options) 对话框中，在“接口中的名称”(Name in the interface) 输入字段
中选择先前重新组态的报警变量。

10.打开变量属性，转至“报警”(Alarm) 选项卡。
已输入来自输出程序的报警文本。

11.从相关值中删除元素类型的字符（例如 Y、W、X、I 等）。相关值不包含有关 S7-1500 中元
素类型的信息。
另请参见“AUTOHOTSPOT”

12.从程序段中删除旧的报警块。
已移植报警组态。已从输出程序中获取报警文本。
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2.4.2.7 表格指令的移植过程 (S7-1500)

移植“ATT： 将值添加到表格中”的示例 (S7-1500)

表格指令的移植过程（移植类别 4）
“表格指令”组中的指令在 S7-1500 中不再可用，而且无法在移植过程中使用其它指令进行

替代，因为这些指令都基于绝对寻址。 但是，S7-1500 中提供有可手动实现这些指令的其

它函数。 以下以指令“ATT： 将值添加到表格中”为例，说明如何实现该函数功能。

实现

以下 SCL 程序中说明了如何实现“ATT”指令。 本示例中的函数已可用作 SCL 中一个函数。 
下表列出了所用变量的声明：

操作数 声明 数据类型 说明

val Input INT 输入的值

tab InOut PLC 数据类型

“Table10”
包含有 10 行的表格

  x InOut INT 类型的 
ARRAY[0..9]

每个 ARRAY 元素表示一行。 本
示例中使用 INT 类型的 ARRAY。 
但是，可创建任何数据类型的 
ARRAY。 如，也可以使用 
STRUCT 数据类型的 ARRAY 或 
PLC 数据类型的 ARRAY。

 
 

lng InOut INT 缓冲区的长度。 该值取决于

“tab.x”的 ARRAY 中元素的数目。

  first InOut INT 第一个写入值

  last InOut INT 后一个写入值

h Temp INT 辅助变量

Ret_Val   BOOL 函数值

下表列出如何实现函数“Attend”： 

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
2.4 移植 PLC 程序时的特别注意事项 (S7-1500)

移植项目和程序

编程和操作手册, 11/2022 43



该函数将在表格的 后一行写入参数“#val”的值。

SCL  
#h:=(#tab.last+1) MOD #tab.lng;    // 递增索引

IF #h <> #tab.first THEN           // 扫描以查看索引是否可以相互覆盖

   #tab.x[#tab.last] := #val;      // 写入值

   #tab.last := #h;                // 保存下一个空元素的索引

   #Attend:= false;
ELSE
  #Attend:= true;  // 错误 >> 表格已满；无法输入值

END_IF;

 

移植“FIFO： 输出表格中的第一个值”的示例 (S7-1500)

表格指令的移植过程（移植类别 4） 
“表格指令”组中的指令在 S7-1500 中不再可用，而且无法在移植过程中使用其它指令进行

替代，因为这些指令都基于绝对寻址。 但是，S7-1500 中提供有可手动实现这些指令的其

它函数。 以下以指令“FIFO： 输出表格的第一个值”为例，说明如何实现该函数功能。

实现

以下 STL 程序说明了如何实现“FIFO”表格函数： 本示例中的函数已可用作 SCL 中一个函数。 
下表列出了所用变量的声明：

操作数 声明 数据类型 说明

val Output INT 返回值

tab InOut PLC 数据类型

“Table10”
包含有 10 行的表格

  x InOut INT 类型的 
ARRAY[0..9]

每个 ARRAY 元素表示一行。 本
示例中使用 INT 类型的 ARRAY。 
但是，可创建任何数据类型的 
ARRAY。 如，也可以使用 
STRUCT 数据类型的 ARRAY 或 
PLC 数据类型的 ARRAY。
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操作数 声明 数据类型 说明

 
 

lng InOut INT 缓冲区的长度。 该值取决于

“tab.x”的 ARRAY 中元素的数目。

  first InOut INT 第一个写入值

  last InOut INT 后一个写入值

h Temp INT 辅助变量

Ret_Val   BOOL 函数值

下表列出了如何实现函数“Fifo”： 
该函数将返回写入表格中的第一个值（先进先出）。 函数值“true”表示表格为空。

SCL  
#h:=(#tab.first+1) MOD #tab.lng; // 递增索引

  IF #h <> #tab.last THEN        // 扫描以查看索引是否可以相互覆盖

    #tab.first := #h;   ·        // 保存下一个值的索引

    #val := #tab.x[#h];      // 输出所需值

    #Fifo:= false;
  ELSE
    #Fifo:= true; // 错误 >> 表格为空；不输出任何值

    #val := #tab.x[#tab.first]; // 输出 后一个有效值

  END_IF;

 

移植“LIFO： 输出表格的 后一个值”的示例 (S7-1500)

表格指令的移植过程（移植类别 4）
“表格指令”组中的指令在 S7-1500 中不再可用，而且无法在移植过程中使用其它指令进行

替代，因为这些指令都基于绝对寻址。 但是，S7-1500 中提供有可手动实现这些指令的其

它函数。 以下以指令“LIFO： 输出表格的 后一个值”为例，说明如何实现该函数功能。

实现

以下 STL 程序说明了如何实现“LIFO”表格函数： 本示例中的函数已可用作 SCL 中一个函数。 
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下表列出了所用变量的声明：

操作数 声明 数据类型 说明

val Output INT 返回值

tab InOut PLC 数据类型

“Table10”
包含有 10 行的表格

  x InOut INT 类型的 
ARRAY[0..9]

每个 ARRAY 元素表示一行。 本
示例中使用 INT 类型的 ARRAY。 
但是，可创建任何数据类型的 
ARRAY。 如，也可以使用 
STRUCT 数据类型的 ARRAY 或 
PLC 数据类型的 ARRAY。

 
 

lng InOut INT 缓冲区的长度。 该值取决于

“tab.x”的 ARRAY 中元素的数目。

  first InOut INT 第一个写入值

  last InOut INT 后一个写入值

h Temp INT 辅助变量

Ret_Val   BOOL 函数值

下表列出了如何实现函数“Lifo”： 
该函数返回写入表格中的 后一个值（后进先出）。 函数值“true”表示表格为空。

SCL  
#h:=(#tab.last-1) MOD #tab.lng; // 递减索引

  IF #h<0 THEN #h:=#h + #tab.lng; END_IF; // 只允许正数索引

   IF #h <> #tab.first THEN               // 扫描以查看索引是否可

以相互覆盖

    #tab.last := #h;                      // 保存下一个值的索引

    #val := #tab.x[#h];// 输出所需值

    #Lifo:= false;
  ELSE
    #Lifo:= true;  // 错误 >> 表格为空；不输出任何值

    #val := #tab.x[#tab.last];           // 输出 后一个有效值

  END_IF;
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2.4.2.8 通信指令的移植过程 (S7-1500)

SIMATIC NET CP/CM (S7-1500)

移植程序块 (S7-1500)

简介     
S7-300/400 将使用特定程序块以通过 SIMATIC NET CP 实现通信功能。S7-1500 中包含有一

个适用于这些通信功能的修订指令集。

以下表格简要列出了 S7-300/400 中所使用的程序块的移植信息。

有关“类别”列中规范的详细信息，请参见章节“有关移植指令的信息 (页 22)”。
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工业以太网/PROFINET 中的程序块

通信服务/功能范围 指令类型 库 S7‑1500 中的指令 类别

CP 300 CP 400
SEND/RECEIVE 
（开放式通信服务）

AG_SEND
移植 AG_SEND/
AG_LSEND (页 50) 

√ √ T_SEND 3

AG_LSEND 
移植 AG_SEND/
AG_LSEND (页 50) 

√ √ T_SEND 3

AG_SEND（通过 UDP）
移植 AG_SEND/
AG_LSEND (页 50) 

√ √ TUSEND 3

AG_SEND（电子邮件）

移植 AG_SEND/
AG_LSEND (页 50) 

√ √ TMAIL_C 3

AG_RECV
移植 AG_RECV/
AG_LRECV (页 52) 

√ √ T_RCV 3

AG_LRECV
移植 AG_RECV/
AG_LRECV (页 52) 

√ √ T_RCV 3

AG_LOCK √ √ - 4
AG_UNLOCK √ √ - 4
AG_CNTRL √ √ T_DIAG, T_RESET, 

TCON, TDISCON
3

编程通信连接 IP_CONFIG √ √ T_CONFIG 3
FTP FTP_CMD √ √ FTP_CMD 3
PROFINET IO PNIO_SEND √ - - 4 *)

PNIO_RECV √ - - 4 *)

PNIO_RW_REC √ - - 4 *)

PNIO_ALARM √ - - 4 *)

*) 应使用其它存取机制。
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PROFIBUS 的程序块

通信服务/功能范围 指令类型 库 S7-1500 中的指令 案例

编号CP 300 CP 400
SEND/RECEIVE 
（开放式通信服务）

AG_SEND
移植 AG_SEND/
AG_LSEND 
(页 50) 

√ √ T_SEND 3

AG_LSEND
移植 AG_SEND/
AG_LSEND 
(页 50) 

- √ T_SEND 3

AG_RECV
移植 AG_RECV/
AG_LRECV 
(页 52) 

√ √ T_RCV 3

AG_LRECV
移植 AG_RECV/
AG_LRECV 
(页 52) 

- √ T_RCV 3

PROFIBUS DP DP_SEND √ - - 4 *)

DP_RECV √ - - 4 *)

DP_DIAG √ - - 4 *)

DP_CTRL √ - - 4 *)

*) 应使用其它存取机制。

其它形参

在 S7-1500 中，这些指令还带有其它形参，如用于进行异步执行。在移植过程中，需要提

供具有相应实参的附加参数。

有关这些参数的详细说明，请参见 S7-1500 的参考帮助。

另请参见：

AUTOHOTSPOT 
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示例

有关已移植指令显示的基本示例，请参见“移植数据块指令 (页 35)”章节。 

移植 AG_SEND/AG_LSEND (S7-1500)

移植调用参数 - 通过 ISO Transport、ISO-on-TCP、TCP 进行通信

表格 2-1 移植 AG_SEND/AG_LSEND

AG_SEND / AG_LSEND T_SEND 说明/注释

参数 类型 参数 类型

ACT BOOL REQ BOOL  
ID INT ID CONN_OUC 

(WORD)
 

LADDR WORD -- --  
SEND ANY DATA VARIANT  
-- -- 软件中缺少的 VARIANT  
LEN INT LEN UINT  
DONE BOOL DONE BOOL  
-- -- BUSY BOOL  
ERROR BOOL ERROR BOOL  
STATUS WORD STATUS WORD  

其它步骤

• 使用相关地址参数组态相应的连接类型。
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移植调用参数 - 通过 UDP 进行通信

表格 2-2 移植 AG_SEND/AG_LSEND

AG_SEND / AG_LSEND TUSEND 说明/注释

参数 类型 参数 类型

ACT BOOL REQ BOOL  
ID INT ID CONN_OUC 

(WORD)
 

LADDR WORD -- --  
SEND ANY DATA VARIANT  
-- -- 软件中缺少的 VARIANT  
LEN INT LEN UINT  
DONE BOOL DONE BOOL  
-- -- BUSY BOOL  
ERROR BOOL ERROR BOOL  
STATUS WORD STATUS WORD  

其它步骤

• 使用相关地址参数组态相应的连接类型。

移植调用参数 - 通过电子邮件进行通信

表格 2-3 移植 AG_SEND/AG_LSEND

AG_SEND / AG_LSEND TMAIL_C 说明/注释

参数 类型 参数 类型

ACT BOOL REQ BOOL  
ID INT -- --  
LADDR WORD -- --  
SEND ANY TO_S STRING  
SEND ANY CC STRING  
SEND ANY SUBJECT STRING  
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AG_SEND / AG_LSEND TMAIL_C 说明/注释

参数 类型 参数 类型

SEND ANY TEXT STRING  
SEND ANY ATTACHMENT VARIANT  
-- -- ATTACHMENT 

_NAME
STRING  

-- -- MAIL_ADDR_PARA
M

VARIANT  

LEN INT -- --  
DONE BOOL DONE BOOL  
-- -- BUSY BOOL  
ERROR BOOL ERROR BOOL  
STATUS WORD STATUS WORD  

其它步骤

• 使用相关地址参数组态相应的连接类型。

移植 AG_RECV/AG_LRECV (S7-1500)

移植调用参数

表格 2-4 移植 AG_RECV/AG_LRECV

AG_RECV / AG_LRECV TRCV / TURCV 说明/注释

参数 类型 参数 类型

    EN_R BOOL  
ID INT ID CONN_OUC 

(WORD)
 

LADDR WORD -- --  
-- -- LEN UDINT  
RECV ANY DATA VARIANT  
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AG_RECV / AG_LRECV TRCV / TURCV 说明/注释

参数 类型 参数 类型

-- -- 软件中缺少的 VARIANT  
LEN INT LEN UINT  
NDR BOOL NDR BOOL  
-- -- BUSY BOOL  
ERROR BOOL ERROR BOOL  
STATUS WORD STATUS WORD  

其它步骤

• 使用相关地址参数组态相应的连接类型。

点对点 CP/CM (S7-1500)

移植点对点程序块 (S7-1500)

简介 
S7-300/400 使用特定的程序块，通过点对点 CP 实现通信功能。 
S7-1500 中包含有一个适用于这些通信功能的修订指令集。

在移植期间，将询问是使用适用于 S7‑1500 通信模块的修订指令集还是 S7‑300/400 通信处

理器的程序块。

下表简要列出了移植 S7-300/400 中程序块时所使用的 S7-1500 指令。

有关“类别”列中规范的详细信息，请参见章节“有关移植指令的信息 (页 22)”。
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用于点对点通信的程序块

通信服务/功能范围 块 库 S7‑1500 
中的指令

类别

CP 300 CP 400 ET 200S
CP 340 的块 P_RCV √ - - Receive_P2P 3 1)

P_SEND √ - - Send_P2P 3 1)

P_RESET √ - - Receive_Reset 3 1)

V24_STAT_340 √ - - Signal_Get 3 1)

V24_SET_340 √ - - Signal_Set 3 1)

P_PRINT √ - - - 4
CP 341 的块 P_RCV_RK √ - - Receive_P2P 3 1)

P_SND_RK √ - - Send_P2P 3 1)

V24_STAT √ - - Signal_Get 3 1)

V24_SET √ - - Signal_Set 3 1)

P-PRT341 √ - - - 4
CP 440 的块 RECV_440 - √ - Receive_P2P 3 1)

SEND_440 - √ - Send_P2P 3 1)

RES_RECV - √ - Receive_Reset 3 1)

CP 441 的块 V24_STAT_441 - √ - Signal_Get 3 1)

V24_SET_441 - √ - Signal_Set 3 1)

Modbus 的块 MODB_341 √ - - - 4 2)

MODB_441 - √ - - 4 2)
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通信服务/功能范围 块 库 S7‑1500 
中的指令

类别

CP 300 CP 400 ET 200S
ET 200S 1SI 的块 S_RCV - - √ Receive_P2P 3 1)

S_SEND - - √ Send_P2P 3 1)

S_VSTAT - - √ Signal_Get 3 1)

S_VSET - - √ Signal_Set 3 1)

S_XON - - √ Port_Config 3 1)

S_RTS - - √ Port_Config 3 1)

S_V24 - - √ Send_Config 3 1)

S_MODB - - √ - 4 2)

S_USST - - √ - 4 2)

S_USSR - - √ - 4 2)

S_USSI - - √ - 4 2)

紧凑型 CPU S7-300 中的

块

SEND_PTP √ - - Send_P2P 3 1)

RCV_PTP √ - - Receive_P2P 3 1)

RES_RCVB √ - - Receive_Reset 3 1)

1) 有关移植该指令的信息，请参见“链接 (页 22)”。 
2) S7-1500 不支持 ET 200S 1SI 中的这些指令。而使用 Modbus (RTU) 或 USS 中的指令，连

接点到点模块“ET 200SP CM PtP”。
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其它形参

在 S7-1500 中，这些指令还带有其它形参。在移植过程中，需要为这些附加参数提供相应

的实参。

说明

关于移植通信指令的其它支持

您可以在西门子工业在线支持网站中找到有关移植通信指令的 新信息。

移植通信：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83558087 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83558087)
移植控制器：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/83557459 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83557459)
如果需要更多支持，请联系 SIMATIC 客户支持。 

参见

有关移植的 FAQ (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67858106)

2.4.3 将 LAD/FBD 程序移植到 S7-1500 (S7-1500)

2.4.3.1 有关移植 LAD/FBD 程序的信息 (S7-1500)

---(SAVE)：将 RLO 保存到 BR 存储器   
该指令在 S7-1500 中不可用。在移植过程中，将对该指令进行以下处理：

• 如果在一个块的 后一个程序段中使用“---(SAVE)”指令，则该指令将替换为带“RLO”参数的

“---(RET)”指令。

• 但如果没有在该块的 后一个程序段中使用“---(SAVE)”指令，则该指令将无法替换。应手

动更改程序。例如，将 RLO 保存到一个 PLC 变量、DB 变量或局部变量中，并通过 --(RET) 
指令将其返回到块结尾的调用块。

---(CALL) 调用块，无参数

该指令在 S7-1500 中不可用。在移植过程，系统将对程序进行相应修改，可通过一个指令

框进行调用。
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主控继电器

主控继电器在 S7-1500 中不可用。移植时将会报错。应手动更改程序。例如，使用临时变

量根据条件执行指令或程序段。

块中的语言变更

寄存器、累加器和状态字中的数据仅适用于 STL 程序段。当 LAD 或 FBD 程序段位于 STL 程
序段之后时，无法从 LAD 或 FBD 程序段中访问先前在 STL 中设置的寄存器数据。但在下游 STL 
程序段中，可重新使用该寄存器中的数据。逻辑运算结果异常：如果在语言更改时设置为“未

定义”(undefined)，则在下游程序段中不再可用。

另请参见：语言变更时使用寄存器传递值 (页 63)

2.4.3.2 LAD/FBD 中的不完全地址寻址 (S7-1500)

简介   
寻址 DB 变量时未指定 DB 名称，称为部分限定寻址。S7-1500 不支持 LAD/FBD 中进行部分

限定寻址。“---(OPN)”和“---(OPNI)”指令通常与部分限定寻址一起使用，在 S7-1500 同样不支

持。

部分限定寻址的移植

必要时，在移植过程中将对部分限定寻址进行以下处理：

• 如果该数据库唯一，则在移植过程中将部分限定寻址替换为完全限定寻址，并指定相应的 
DB。

• 如果是由数据块寄存器间接指定该 DB，则无法明确指定该数据块。此时，移植过程中将

在块接口中添加一个“DB_Any”数据类型的参数。这样，便将数据块的名称传递给该参数。

移植程序之后将使用以下语法结构的地址替换所有的部分限定地址：#<参数名称>.%<绝
对地址>。

示例

以下举例说明如何移植部分限定寻址。在第一张图中，为移植前的程序：

程序段 1：使用部分限定寻址方式寻找变量。
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下图为移植后的程序： 
程序段 1：包含这些变量的 DB 可明确识别。将自动移植该程序。“DB1”中的变量以完全限定

寻址方式进行寻址。

说明

移植部分限定寻址块参数

移植过程中，还会将部分限定寻址 DB 参数转换为完全限定寻址参数。请注意，由于以下原

因，传送给被调用块的参数类型可以更改：被调用的块可能无法再使用完全限定寻址方式直

接访问实参，而只能在块调用过程中通过副本传送进行访问。

因此，需检查所移植程序的语义是否与参考程序相匹配。

更多信息，请参见“在程序执行过程中访问块参数”

如果不希望调整，则可使用结构化数据类型的参数而非元素块参数。

将 PLC 数据类型 (UDT) 定义为形参并传送该类型的变量或传递 PLC 数据类型 (UDT) 的 DB。

2.4.3.3 访问 LAD/FBD 中的状态位 (S7-1500)

简介

要提高 S7-1500 系列 CPU 的程序执行性能，可以只使用全局数据块或 PLC 变量通过块接口

在块间传递值。 而不通过 LAD 和 FBD 中的状态字传递值。
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移植指令“--| |--：获取状态位”和“--|/|--：获取取反的状态位”   
该指令在 S7-1500 中不可用。具体移植，分为以下几种情况：

• 如果在同一程序段中的数学指令后插入一个状态位查询，则将改为使用比较器。

• 在所有其它情况下，移植后程序将会出错。 此时，需要对程序进行更改。 例如，使用 ENO 
输出查询而不是 OV 状态位查询。 如果多个 ENO 查询的取反结果进行“或”运算，则可

替换 OS 状态位查询。

示例

以下举例说明如何移植状态位查询。 在第一张图中，为移植前的程序。

程序段 1：“<=0”指令将查询状态位“A1”， 用于指示乘法运算的结果是否小于等于零。

下图为移植后的程序。

程序段 1：该程序将自动移植。 将删除“<=0”指令。 并使用带“myTag3”变量的比较器查询乘

法运算的结果。
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2.4.4 移植 STL 程序到 S7-1500 (S7-1500)

2.4.4.1 有关移植 STL 程序的信息 (S7-1500)

使用寄存器和状态字传递值   
要提高 S7-1500 系列 CPU 的程序执行性能，可以只使用全局数据块或 PLC 变量通过块接口

在块间传递值。

不能使用寄存器（如，累加器、AR1、AR2、DB 或 DI）或 LAD 和 FBD 中的状态字传递值。

在 STL 中，值传递存在一些限制条件。请注意，使用这些区域在多个块间进行值传递时，可

能会降低程序的执行速度。

以下规则适用于 STL：
• 寄存器、累加器和状态字中的数据仅适用于 STL 程序段。当 LAD 或 FBD 程序段位于 STL 

程序段之后时，无法从 LAD 或 FBD 程序段中访问先前在 STL 中设置的寄存器数据。但在

下游 STL 程序段中，可重新使用该寄存器中的数据。 
RLO 位属于例外情况：如果该位在语言更改时设置为“未定义”(undefined)，则在下游程

序段中不再可用。

• 寄存器、累加器和状态字中的值也不会传送到被调用块中。仅“CC”和“UC”指令除外。如果

使用“UC”或“CC”指令并希望通过寄存器、状态字或累加器将参数传送到被调用块中，则必

须在被调用块的属性中选择“通过寄存器传送参数”(Parameter passing via registers) 选
项。请注意，该选项仅适用于 STL 块中进行标准访问，而且该块可能没有形参。启用该

选项后，可以在块之间传送寄存器中的数据。在此，RLO 位也属于例外情况：如果在退

出块时该位设置为“未定义”(undefined)，则在块调用后将不再可用。

• 要将错误消息传递给调用的块，则可使用 BR 位。首先需要使用指令“SAVE”将错误消息存

储在调用块的 BR 位中。然后，再读取调用块中的 BR 位。

• 每次通过完全限定寻址方式访问数据块后，数据块寄存器 DB 将置位为“0”（例

如，%DB10.DBW10）。之后使用部分限定寻址的数据块则会导致在编译时出错。

• 如果在 S7-1500 中对 FB 块接口中的局部形参进行符号寻址（例如，使用指令 L #myIn），

则将始终访问块调用中指定为背景数据块的数据块。虽然 OPN DI L AR2, +AR2, TDB, TAR  
指令将更改 DI 或地址寄存器中的数据，但在对局部形参进行寻址时不会对这些寄存器中

的数据进行判断。

下列章节介绍了一些编程示例。
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主控继电器

在 S7-1500 中，主控继电器不可用。移植时将报告一个错误。应手动更改程序。例如，以

块参数形式指定条件并根据条件执行指令或程序段。

LEAVE 和 ENT 
由于“LEAVE”和“ENT”指令只有两个累加器，因此在 S7-1500 中不可用。移植时将报告一个错

误。应手动更改程序。例如，使用临时变量存储中间结果。

“Block_DB”参数类型的块参数

在 S7-1500 中，“Block_DB”参数类型不可用。移植时将更改该参数，并将其指定为“DB_Any”
数据类型。

在 S7-1500 中库指令无法与“DB_Any”型参数形式的实例调用相匹配。 
在以下示例中说明了 S7-300/400 系列 CPU 如何使用变量实例调用一个库块。这一段程序无

法移植到 S7-1500。

STL 说明

CALL GET, #myBlock_DB / / 通过当前由“myBlock_DB”块参数指定的背景数据块

调用库块“GET”。
REQ := #Start  
ID := W#16#100  
NDR := #Done  
ERROR := #Error  
STATUS := #Status  
ADDR_1 := P#DB10.DBX5.0 BYTE 10  
ADDR_2 :=  
ADDR_3 :=  
ADDR_4 :=  
RD_1 := P#DB10.DBX6.0 BYTE 10  
RD_2 :=  
RD_3 :=  
RD_4 :=  

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
2.4 移植 PLC 程序时的特别注意事项 (S7-1500)

移植项目和程序

编程和操作手册, 11/2022 61



2.4.4.2 逻辑运算顺序和跳转 (S7-1500)

简介   
在 S7-300/400 中，可以在任意指令的 STL 中放置跳转标签，然后通过程序跳转到所标记的

位置处。但如果在逻辑程序单元中定义跳转的目标位置，但没有定义 RLO 的状态，则在程

序执行过程中可能会出现意外结果。CPU 可能会切换为 STOP 状态。 
因此，在编程过程中必须采取相应措施，确保仅在逻辑操作顺序的开始处设置跳转标签。同

时还需避免从逻辑操作顺序中段进行跳转。

在逻辑操作顺序中进行跳转时，不同的 CPU 系列的反应不同：

• 在 S7-300 中，跳转标签后指令的第一个输入位扫描特性取决于该指令之前的执行序列。

而无需考虑跳转标签后的指令为线性到达还是跳转到达。

• 在 S7-400 中，跳转标签后指令的第一个输入位扫描特性取决于实际执行的程序流。因此，

第一个输入位扫描特性可取决于该跳转标签为线性到达或跳转到达。

• 在 S7-1500 中，如果程序中包含的跳出/跳入逻辑操作序列会导致 S7-300 或 S7-400 执行

时的操作不同，则将输出一个编译错误。因此，在该位置处必需对程序进行相应调整，以

确定程序的既定目标。

示例

以下举例说明了到逻辑运算顺序的一个跳转操作。第 6 行跳转标签 n_OK 处的指令未清晰定

义第一个输入位的扫描特性。因此，不能生成 RLO。在 S7-1500 中，该程序序列将导致编

译错误。

跳转到逻辑运算顺序的移植过程

该移植过程不会更改 STL 程序中的跳转标签。但如果检测到跳转标签冲突，则在编译过程中

将报告一个错误。此时，需检查冲突报告处块的编程逻辑。使用指令 SET 或 CLR 可标记新“逻

辑单元”的开始处，并强制扫描第一个输入位。 
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建议

例如，程序代码优化过程中，尽量避免在逻辑操作顺序中跳转。这将导致代码混乱，维护困

难。

2.4.4.3 语言变更时使用寄存器传递值 (S7-1500)

简介

寄存器、累加器和状态字中的数据仅适用于 STL 程序段。 当 LAD 或 FBD 程序段位于 STL 程
序段之后时，无法从 LAD 或 FBD 程序段中存取先前在 STL 中设置的寄存器数据。 但在下游 
STL 程序段中，可重新使用该寄存器中的数据。 
RLO 位属于例外情况： 如果该位在语言更改时设置为“未定义”(undefined)，则在下游程序

段中不再可用。

移植当语言发生变更时使用寄存器进行值传递

如果在移植的 LAD 或 FBD 程序段中存取寄存器，则在编译期间将报告一个错误。 请按以下

方式对程序进行更改：仅在 STL 程序段中设置和读取寄存器。

示例

以下举例说明了如何移植累加器的存取操作。 在前两个图中，为移植前的程序：

程序段 1： 将 "myIN1" 操作数下载到累加器 1 中，然后再将 "myIN2" 下载到累加器 1, 同时将 
"myIN1" 传送到累加器 2。这样就将这两个值相加在一起。 结果存储在累加器 1 中，并将其

分配给 "myOUT" 操作数。

程序段 2：将 "myIN3" 操作数下载到累加器 1 中。同时将现有 "myOUT"  操作数传送到累加器 
2，并可立即该操作数与 "myIN3" 操作数相加。 无需再次显式下载 "myOUT" 操作数。
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移植后，程序段 2 将发生故障，这是因为 LAD 程序段无法再将值写入累加器中。 必须手动

修改程序，将这两个值显式加载到 STL 中的累加器中。

下图为纠正错误后的程序段 2。
程序段 2：  在进行加法操作之前，已将这两个值显式加载到 STL 中的累加器中。

2.4.4.4 通过块调用使用寄存器或状态字传递值 (S7-1500)

移植通过块调用以寄存器或状态字进行值传递  
在块发生更改时，寄存器、累加器和状态字中的值将置位为“0”或者将状态设定为“未定

义”(undefined)。 这意味着不能传递到被调用块中。 
仅“CC”和“UC”指令除外。 如果使用“UC”或“CC”指令并希望通过寄存器、状态字或累加器将参

数传送到被调用块中，则必须在被调用块的属性中选择“通过寄存器传送参数”(Parameter 
passing via registers) 选项。 请注意，该选项仅适用于 STL 块中进行标准访问，而且该块可

能没有形参。 启用该选项后，可以在块之间传送寄存器中的数据。 RLO 位属于例外情况： 在
进行块转换时，该位将始终设置为“未定义”(undefined)，而且在块调用后该位不再可用。

要将错误消息传递给调用的块，则可使用 BR 位。 首先需要将错误消息存储在调用块的 BR 位
中。 要执行此操作，可使用指令“SAVE”或“JNB”。 然后，再读取调用块中的 BR 位。

如果在块调用后访问被调用块中所设置的寄存器数据，则将报告一个错误。 在这种情况下，

需更改应用程序。 例如，使用数据块中的变量或 PLC 变量将值返回调用块。 

示例

以下示例说明了通过寄存器将值传递给调用块时所需对程序进行的更改。 
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在第一个表中，为移植前的程序：

STL 说明

CALL "MyFB", "MyFB_DB" 执行该指令后，"MyFB" 块的 RLO 将分配给 "MyBit" 
操作数。

= #MyBit  
  

第二个表中列出了需要对程序进行的更改。

STL 说明

CALL "MyFB", "MyFB_DB" 在被调用块“MyFB”中，可在任意位置中使用指令“SAVE”
将当前未决 RLO 写入 BR 位。 

A BR BR 位将读入调用块中。

= #MyBit 将 BR 位的值分配给 "MyBit" 操作数。

2.4.4.5 通过 CC 和 UC 指令使用寄存器传递值 (S7-1500)

简介   
在 S7-300/400 中，可使用指令 UC 和 CC 编程块调用。 参数是通过寄存器而非接口传递到

调用块，例如 AR1、AR2、DB、DI、累加器或状态字。

这些调用会降低程序的执行速度，因而在 S7-1500 中不再设置为默认调用，而是使用 CALL 
指令。但 CALL  指令不能进行间接块调用。 如果要使用 UC  或 CC  进行间接块调用，则需要

在被调用块的属性中选择“通过寄存器传送参数”(Parameter passing via registers) 选项。 这
样就可在不同块之间传递寄存器数据。 RLO 位属于例外情况： 在进行块转换时，该位将设

置为“未定义”(undefined)，而且在块调用后不再可用。

请注意，该选项仅适用于 STL 块中进行标准访问，而且该块可能没有形参。 启用该选项后，

可以在块之间传送寄存器中的数据。 在此，RLO 位也属于例外情况： 在进行块转换时，该

位将设置为“未定义”(undefined)，而且在块调用后不再可用。

在创建受专有技术保护的库元素时，无需再使用间接块调用。 TIA Portal 中可自动实现这一

功能： 从库中插入块时，用户程序将自动解决块的编码冲突问题。

移植通过 "UC"  或 "CC" 进行的块调用

在移植过程中，将使用以下方式处理通过 "UC"  或 "CC"  进行的块调用：

• 将指定有块编号的 "UC FC"  指令替换为 "CALL"  指令。

• 将指定有块编号的 "CC FC"  指令替换为 "CALL" 指令。 并添加执行条件调用的跳转指令。
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• 间接指定了块编号的 "UC FC"  和 "CC FC" 指令保持不变。 
• 间接指定了块编号的 "UC FB"  和 "CC FB" 指令保持不变。

示例

以下举例说明如何移植通过 "UC" 进行的块调用。

在第一个表中，为移植前的程序：

STL  
UC FC 10  
UC FC[#temp0]  
UC FB 10  
UC FB [#temp0]  

下表为移植后的程序：

STL 说明

CALL FC 10  
UC FC[#temp0] 必须在被调用块中设置选项“通过寄存器传送参

数”(Parameter passing via registers)。
UC FB 10 必须在被调用块中设置选项“通过寄存器传送参

数”(Parameter passing via registers)。
UC FB [#temp0] 必须在被调用块中设置选项“通过寄存器传送参

数”(Parameter passing via registers)。

2.4.4.6 在 STL 中进行完整地址寻址 (S7-1500)

简介   
寻址 DB 变量时指定 DB 名称或 DB 编号，称为完全限定寻址。每次通过完全限定寻址方式访

问数据块后，数据块寄存器将置位为“0”。如果要通过完全限定寻址后再次访问此 DB 寄存器，

则必须先使用 OPEN DB 命令重新分配一个值。

完全限定寻址的移植

在进行完全限定寻址后，移植将插入“OPN”指令并将当前数据块重新加载到数据块寄存器

中。 

示例

以下举例说明完全限定寻址的移植。
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在第一个表中，为移植前的程序：

STL 说明

AUF "MyDB" "MyDB" 将加载到数据块寄存器中。

L %DBW1 对“MyDB”中的数据元素进行部分限定寻址。

L "Global_DB".Data1 之后，对全局 DB 中的元素进行完全限定寻址。通过以上

操作，“Global_DB”可隐式加载到数据块寄存器中。 
L "Global_DB".DBW2  
T DBW[AR1, P#0.0] 后续访问将对“Global_DB”进行寻址，这是因为它位于 

DB 寄存器中。

下表为移植后的程序：

STL 说明

AUF "MyDB"  
L "MyDB".DBW1 将部分限定寻址转换为完全限定寻址。

L "Global_DB".Data1  
L "Global_DB".DBW2 //在进行完全限定寻址后，DB 寄存器复位。

OPN "Global_DB" 必须通过 OPN 将“Global_DB”重新加载到 DB 寄存器

中。

T DBW[AR1, P#0.0]  

2.4.4.7 在 STL 中进行不完全地址寻址 (S7-1500)

简介   
寻址 DB 变量时未指定 DB 名称或 DB 编号，称为部分限定寻址。 通过部分限定寻址方式，访

问当前存储在 DB 寄存器的数据块中定义的值。 
以下限制条件适用于 S7-1500 中的部分限定寻址。

• 在 S7-1500 中，仅当当前块中显式设置了 DB 寄存器时才可以进行部分限定寻址。 例如，

使用“OPN”指令设置 DB 寄存器。 在进行标准访问的数据块中，只能对变量进行部分限定

寻址。

• 在 S7-1500 中，可通过块调用将数据块寄存器置位为“0”。这意味着在一个块中将无法打

开数据块，而且也无法在从属块中通过部分限定寻址数据块中的数据元素。 需要先在当

前块中设置 DB 寄存器，然后才能对 DB 变量进行部分限定寻址。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
2.4 移植 PLC 程序时的特别注意事项 (S7-1500)

移植项目和程序

编程和操作手册, 11/2022 67



• 每次进行完全限定访问时（例如，%DB10.DBW10），DB 数据块寄存器都将设置为“0”。 
需要在进行完全限定访问后设置 DB 寄存器，然后才能对 DB 变量进行部分限定寻址。

• 在运行时使用部分限定的地址会降低程序的处理速度。

部分限定寻址的移植

在移植过程中,将对 STL 中的部分限定寻址进行以下处理：

• 必要时，可将部分限定寻址转换为完全限定访问。

• 如果在调用的代码块中打开该数据块且无法明确标识该 DB，则移植将在被调用块的接口

处插入一个“DB_Any”数据类型的参数。 这样，就可将数据块名称传递给该参数。 移植将

在被调用块中插入“OPN”指令以打开数据块。

示例

以下举例说明部分限定寻址的移植。

在第一个表中，为移植前的程序： 

STL 说明

L DBW10
L DBW12
+I
T DBW14

在调用块中打开数据块，并传送到 DB 寄存器。 在当前

块中，从 DB 寄存器中当前正打开的数据块中获取

“DBW10”、“DBW12”和“DBW14”的值。

下表为移植后的程序：

STL 说明

OPN "PlcmigTempBlockDB"
L DBW10
L DBW12
+I
T DBW14

移植将在被调用块的接口处插入一个“DB_Any”数据类型的

参数。这样，就可将数据块名称传递给该参数。 移植在被

调用块中插入“OPN”指令以打开通过该接口传递的数据块。
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说明

移植部分限定寻址块参数

移植过程中，还会将部分限定寻址 DB 参数转换为完全限定访问参数。 请注意，可以更改传

送给被调用块的参数类型，这是因为： 被调用的块可能无法使用完全限定访问直接访问实

参，而是使用块调用期间所传送的副本。

请确保所移植程序的自动执行机制与参考程序的相一致。

更多信息，请参见： 在程序执行过程中访问块参数

如果不希望进行调整，则可以使用结构化数据类型的参数而非元素块参数。 
将 PLC 数据类型 (UDT) 定义为形参并传送该类型的变量或传递 PLC 数据类型 (UDT) 的 DB。
示例：

CALL  "MyFC"
                InStruct :="DBofUDT"

或

      CALL  "MyFC"
                InStruct := "DBArrayOfUDT".a[#i]

2.4.4.8 在 STL 中存取背景数据块 (S7-1500)

简介   
“OPN DI”或“CDB”指令将数据块加载到 DI 寄存器中。在 S7-300/400 中，此处打开的块将作

为背景数据块。FB 块接口的局部形参的后续符号寻址（IN、OUT、InOut、Static）将不再对

在块调用中指定为背景数据块的数据块进行寻址，而是对位于 DI 寄存器中的数据块进行寻

址。要随后对块接口中的局部形参进行符号寻址，则必须将背景数据块加载到 DI 寄存器中。

即使在执行指令 "L AR2", "+ AR" 和 "TAR" 之后，S7-300/400 中也无法从块接口对形参进行符

号寻址，这是由于这些指令破坏了参数的访问方式。

S7-1500 中已修正该错误：如果在 S7-1500 中对块接口中的局部形参进行符号寻址（例如，

使用指令 L #myIn），则需始终访问块调用中指定为背景数据块的数据块。虽然 OPN DI L AR2, 
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+AR2, TDB, TAR  指令将更改 DI 或地址寄存器中的数据，但在对局部形参进行寻址时不会对

这些寄存器中的数据进行判断。

对背景数据块中局部变量访问的移植

移植过程不会更改已编程的访问方式。但是，如果更改了引用程序中的 OPN DI, L AR2, +AR2, 
TDB, TAR, 指令，则该程序的定义可能会发生变更。

要恢复 初的程序定义，则必须手动更改该程序。通常无需再通过寄存器对数据进行寻址。

但是，可以使用背景数据块中的 ARRAY 间接索引 ARRAY 中的元素。

示例 1
以下示例说明如何修改 OPN DI 指令的定义：

STL 说明

L #MyIn1
L #MyIn2
+I
T #MyOut3

“L”和“T”指令将寻址块接口中所声明的局部变量。变量的值位于块调

用中所指定的背景数据块中。

OPNDI "MyDB"
L #MyIn1
L #MyIn2
+I
T #MyOut3

全局数据块 "MyDB" 将写入 DI 寄存器中。 
移植前，“L”和“T”指令将寻址 "MyDB" 中所声明的变量。

迁移后，“L”和“T”指令将寻址块接口中所声明的变量。在 S7-1500 
中，进行访问时不会判断 DI 寄存器中的值。

示例 2
以下示例说明了如何修改 LAR2 指令的定义：

STL 说明

L P#M23.0  
LAR2   移植前，对 AR2 的分配将破坏参数的访问方式。

L #MyIn1 移植前，无法对 "MyIn1"  进行访问或会发生访问错误。

移植后，可正常对形参 "MyIn1"  进行访问操作。

L IW [AR2, P#1.0] 访问 %IW24.0
A [AR2, P#0.4] 访问 %M23.4
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示例 3
以下示例介绍了在 S7-1500 中如何对 DB 变量进行间接寻址而不使用地址寄存器：

STL 说明

OPN "MyDB"
L #index
LAR1
L DBW [AR1 , P#10.0]

移植前，使用区域内部的间接寄存器进行寻址。并将变量值 
(#index) 加载到地址寄存器 1 中。根据加载的值，“MyDB”中的一

个数据字将加载到累加器 1 中。

L "MyDB".MyArray1[#index]
 

移植后，可以将数据值存储在 ARRAY 的“MyDB”中。 
并使用输入参数“#index”对 ARRAY 中的各元素建立不同的索引。

2.4.5 移植 SCL 程序到 S7-1500 (S7-1500)

2.4.5.1 有关移植 SCL 程序的信息 (S7-1500)

移植后 SCL 块的表示  
如果由 S7-300/400 创建的 SCL 块的定义清晰，则这些 SCL 块将自动移植到 S7-1500。 移植

后，将程序位置无法识别的地方标记为问号，这将导致语法错误。 请在移植后检查程序中

这些位置的定义，并在必要时进行相应更正。

某些情况下，移植过程中可能会更改程序代码。 而原程序中相应的代码段则会作为注释部

分传送到移植后的代码块中， 这样便于跟踪移植时发生的更改。

参见

有关移植 PLC 程序的基本信息 (页 9)
有关移植 PLC 程序的信息 (页 14)
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2.4.5.2 在 SCL 中间接寻址 (S7-1500)

简介

在 S7-1500 中，统一了所有编程语言的间接寻址选项，因此在移植过程中将部分转换 
S7-300/400 中支持的间接寻址。

下表简要列出了转换的选项。 下面详细介绍了各种语言结构的移植。

间接寻址 S7-300/400 S7-1500
间接寻址 DB "BLOCK_DB" 数据类型 “DB_ANY”数据类型

间接寻址 DB 变量 #block.%DBW3 “PEEK”/“POKE”指令

WORD_TO_BLOCK_DB(#myWord).%DBW3 “PEEK”/“POKE”指令

#block.DW(IDX := #myInt) “PEEK”/“POKE”指令

WORD_TO_BLOCK_DB(#myWord).DW(IDX:=#myI
nt)

“PEEK”/“POKE”指令

%DB1.DW(IDX :=#myInt) “PEEK”/“POKE”指令

间接寻址 I/O QB(IDX :=#myInt):P “PEEK”/“POKE”指令

间接寻址 PLC 变量 IX(IDX :=#myInt1,Bit:=#myInt2) “PEEK”/“POKE”指令

QB(IDX :=#myInt) “PEEK”/“POKE”指令

MW(IDX :=#myInt) “PEEK”/“POKE”指令

"BLOCK_DB"  数据类型到 "DB_ANY" 的移植

"BLOCK_DB" 数据类型在 S7-1500 中不可用。这种数据类型的变量将通过移植转换为  
"DB_ANY"  数据类型。 "BLOCK_DB_TO_WORD" 和 "WORD_TO_BLOCK_DB" 转换函数将通过移

植转换为 "UINT_TO_WORD(DB_ANY_TO_UINT)" 和 "UINT_TO_DB_ANY(WORD_TO_UINT)"。
以下举例说明如何移植 "BLOCK_DB" 数据类型。 
在第一个表中，为移植前的三个程序段：

SCL  
#myBlock  //数据类型  BLOCK_DB;
//...

 

#myWord :=BLOCK_DB_TO_WORD(#myBlock);
//...

 

#myBlockDB := WORD_TO_BLOCK_DB(#myWord);  
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在第二个表中，为移植后的三个程序段：

SCL  
#myBlock  //Datentyp DB_Any;
//...

 

#myWord := UINT_TO_WORD(DB_ANY_TO_UINT(#myBlock));
//...

 

#myDBANY:= UINT_TO_DB_ANY(WORD_TO_UINT(#myWord));  

移植 DB 变量的间接寻址

在 S7-1500 中，通过“PEEK”/“POKE”指令间接指定数据块或 DB 变量。在移植过程中将自动转

换为间接寻址。 
以下举例说明了如何移植 DB 变量的间接寻址。 
在第一个表中，为移植前的程序段：

SCL  
#myWord := %DB1.DW(IDX :=#myInt);
//...

 

#myBool := %DB1.DX(IDX :=#myByteOffset,Bit:=#myBitOffset);
//...

 

%DB1.DW(IDX := #myInt) := 12;
//...

 

在第二个表中，为移植后的程序段：

SCL  
#myWord := PEEK_WORD(area:=16#84, dbNumber:=1, byteOffset:=#myInt);
//...

 

#myBool:=PEEK_BOOL(area:=16#84, dbNumber:=1, byteOffset:=#myByteOffset, bitOffset:=#myBitOffset);
//...

 

POKE(area:=16#84,dbNumber:=1,byteOffset:=#myInt,value:=12);
//...

 

移植 PLC 变量的间接寻址

在 S7-1500 中，通过“PEEK”/“POKE”指令间接指定 PLC 变量。在移植过程中将自动转换为间

接寻址。 
以下举例说明了如何移植 DB 变量的间接寻址。 
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在第一个表中，为移植前的程序段： 

SCL  
#myWord := MW(IDX := #myInt);  

在第二个表中，为移植后的程序段：

SCL  
#myWord := PEEK(area:=16#83,dbNumber:=0,byteOffset:=#myInt);  

2.4.5.3 SCL 指令 (S7-1500)

移植指令     
S7-1500 的指令集略有不同。 包含有一些新指令或替换了旧指令。

在移植过程中，将尽可能的保留程序中所使用的指令。 如果一条指令在 S7-1500 中不可用，

则将尝试将其替换为一个兼容的或类似的指令。 然后，需要再次检查移植后的程序并进行

必要的修改。 
例如，可能会发生以下变化：

• 新指令中带有其它形参。 此时，需要组态这些参数。

• 新指令的形参为其它数据类型。 此时，移植将自动增加一条指令转换数据类型。

如果在移植中无法确保参数分配的语义与原程序相同，则会将相关参数注释掉。 在移植后

检查程序中这些位置处的语义，并在必要时进行更正。

以下举例说明了如何移植“AG_SEND”指令到“TSEND”指令。

在第一个表中，为移植前对“AG_SEND”的调用：

SCL  
AG_SEND (ACT:=#myBool,
         ID:=#myInt1,
         LADDR:=#myWord,
         SEND:=#myAny,
         LEN:=#myInt2,
         DONE=>#myBool,
         ERROR=>#myBool,
         STATUS=>#myWord);
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在第一个表中，为移植后对“TSEND”的调用：

SCL  
"TSEND_DB"((* ToReplace: REQ:=#myBool *) 
         (* ToReplace: ID:=#myInt1 *) 
         LEN:=INT_TO_UDINT(#myInt2),
         DONE=>#myBool,
         ERROR:=#myBool,
         STATUS:=#myWord,
         DATA:=#myAny;

 

"REQ“的实参源自“AG_SEND”指令的“ACT”参数。 该参数已注释掉，这是由于必须在此位置对

程序进行检查。 
“ID”的实参源自“AG_SEND”，也需要进行测试。

“LEN”参数的数据类型与“AG_SEND”的不同。 在移植过程中将自动进行转换。 

移植表达式中的指令

在某些情况下，例如一个输出参数在移植后的数据类型不同而且必须形参进行转换，那么移

植后一条指令可能会生成多条指令。 转换指令插入在移植后的指令之后。 然而，这也就意

味着原始指令不能再用作表达式。 此时，移植将在移植后的块接口中增加一个临时变量，并

将该指令的结果作为变量的值。 然后将该临时变量用作一个表达式。 通常无法对复杂的表

达式进行自动移植。 移植后，将无法解释的表达式标记为问号，这将导致语法错误。 在移

植后检查程序中这些位置处的语义，并在必要时进行更正。

以下举例说明了如何移植“READ_RTM”指令到“RTM”指令。

在第一个表中，为移植前对“READ_RTM”的调用：

SCL  
IF READ_RTM(NR:=#myByte, CQ=>#myBool, CV=>#myOutInt)= 1 THEN 
...;
END_IF;
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在第二个表中，为移植后对“RTM”的调用：

SCL  
(* classic code: IF READ_RTM(NR:=#myByte, CQ=>#myBool, CV=>#myOutInt)= 1 THEN*)
#SCL_MIGRA_TEMP_INT_1:=RTM(NR:=#myByte,
                           MODE:=0,
                           PV:=#Migra_PV,
                           CQ:=#myBool,
                           CV:=#Migra_CV);
#myOutInt:=DINT_TO_INT(#Migra_CV); 
 
IF #SCL_MIGRA_TEMP_INT_1= 1 THEN;
...
END_IF;

 

原程序中的指令将作为注释部分传送到移植后的块中， 这样便于跟踪移植时发生的更改。

由于“RTM”中 CV 的数据类型为 DINT，因此将插入一个转换指令将实参从 INT 转换为 DINT。 
这就意味着 RTM 结果不能再用作 IF 指令中的表达式。 
在移植后块的接口处插入临时变量“SCL_MIGRA_TEMP_INT_1”， 并将 RTM  指令的结果分配

给该临时变量。

临时变量用作 IF 指令中的表达式而非“RTM”指令中的。

2.4.6 将 GRAPH 程序移植到 S7-1500 的移植过程 (S7-1500)

2.4.6.1 有关移植 GRAPH 程序的信息 (S7-1500)

简介

由 S7-300/400 创建的 GRAPH 程序可自动移植到 S7-1500 中。PLC 移植程序会对 GRAPH 程
序进行调整，以便在 S7-1500 系列的 CPU 上正常运行。 在移植日志中，将记录移植过程中

所有的程序自动变更，并提示用户所需进行的手动调整。
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PLC 移植程序中对 GRAPH 程序的修改 
下表列出了在 PLC 移植过程中一些自动修改的示例。 我们将在以下章节中详细介绍所作的

所有更改。

• 修改块接口

移植程序对 GRAPH 块接口进行稍许更改， GRAPH 块可进行 S7-1500 优化块访问。  
• 集成的符号寻址

集成符号编程是 SIMATIC S7-1500 中的一个特性。 通过这种方式极大地提高了编程效率，

同时还降低了访问错误的风险。 
正因为此，如果初始程序使用一个尚未声明的符号名称作为地址，则移植程序就会为该

地址指定一个符号名称。

• GRAPH DB 的存储模型

根据 S7-1500 的性能数据，就无需再使用对 低内存空间具有一定要求的 GRAPH DB。 因
此，GRAPH 中将不再包含各种内存空间模型。 由于用户可以访问整个参数集，因此可使

用所有 GRAPH DB 中的完整功能。 
在移植过程中，将对 低内存空间具有一定要求的 DB 进行扩展，以包括整个参数集。

S7-1500 的新功能

移植 GRAPH 程序之后，可以使用 S7-1500 的所有功能。以下列出了一些新功能示例：

• 优化块访问

通过优化块访问，将在块的可用存储区域中自动排列已声明的数据元素，从而提高存储

空间的使用率。  并根据所使用的 CPU 对数据进行结构化和保存。从而极大提高了 CPU 的
应用性能。 例如，从 HMI 中进行数据访问时不再出错。

在 S7-1500 中，GRAPH 块始终启用“优化块访问”(Optimized block access) 属性，并且

无法取消选中。

另请参见： AUTOHOTSPOT
• 新指令

在“指令”(Instructions) 任务卡中包含 S7-1500 的完整指令集。其中，包含诸多新开发或

创新的各种指令。 例如，在“基本指令”(Basic instructions) 窗格的“程序控制”(Program 
control) 文件夹中包含有编程本地故障排除的指令“GET_ERROR”。
另请参见： AUTOHOTSPOT

• LAD/FBD 函数

在 S7-300/400 中，GRAPH 仅能对功能框中第一个布尔型输入处的前置逻辑运算进行编

程。 而在 S7-1500 中，则可对所有布尔型输入的前置逻辑运算进行编程。

这样，就可以为各指令选择性地启用或禁用使能输出 (ENO)。
另请参见： AUTOHOTSPOT
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• 新数据类型

在 S7-1500 中，对数据类型集进行了扩展并新增了一些数据类型转换选项。

另请参见：AUTOHOTSPOT
• 常量

S7-1500 中还增加了一些常量符号选项。 这样就可以将数据类型分配给常量。

另请参见： AUTOHOTSPOT

2.4.6.2 GRAPH 程序中的变更 (S7-1500)

简介

PLC 移植将自动修改 GRAPH 程序，以尽量适应新的 CPU 系列。 在此过程中，将对编程条件

语句中的操作和 LAD 或 FBD 程序段进行分析。 并对 S7-1500 中无效的程序结构进行更新。 
同时会将新 CPU 中无法使用的指令替换为相应的 S7-1500 指令。 

符号寻址

集成符号编程是 SIMATIC S7-1500 中的一个特性。 通过这种方式极大地提高了编程效率，同

时还降低了访问错误的风险。 
如果原程序使用符号名称尚未声明的绝对地址，则会将该绝对地址标记为无效。 编译移植

程序之前，必须先对符号名称进行声明。

如果原程序中使用已声明了符号名称的绝对地址，则在移植过程中将使用符号名称而非绝对

地址。 将使用片断访问代替对所声明符号操作数中各个位的访问。

以下示例说明了移植前的绝对地址访问：

%DB1.DBx1.1  

而下面显示的则是在移植过程中如何替换绝对地址访问。 由于在“DataBlock1”中第一个数据

字节声明为“FirstDataByte”变量，因此可将该变量中第一个位的访问替换为一个片段访问。

"DataBlock1".FirstDataByte.x1  

完全限定访问

在 S7-300/400 程序中，通常经常使用部分限定寻址进行间接访问。 此时，只能指定数据块

中的 DB 变量地址。 而不会指定地址中的 DB 名称或 DB 编号（如，%DBX0.2）。 在运行过

程中，程序将访问 DB 寄存器中当前存储的数据块。 S7-1500 不支持部分限定寻址。要间接

寻址 DB 变量，则可以使用“DB_ANY”数据类型的块参数。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
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如果在 GRAPH 程序中使用了部分限定地址，则在移植后将报告为错误。 同时该块无法编译。 
此时，需要将部分限定地址替换为完全限定访问。

条件语句中的 LAD/FBD 元素

Transition、Interlock、Supervision 和 Permanent 指令中的 LAD 或 FBD 程序段的移植过程，

与单纯 LAD 或 FBD 块中程序段的移植过程相同。

另请参见： 将 LAD/FBD 程序移植到 S7-1500 (页 56)

GRAPH 操作

SIMATIC S7-1500 对指令集进行了稍许修改。 包含有一些新指令或替换了旧指令。

如果在 GRAPH 操作中使用了这些指令，则在移植过程中将检查在 S7-1500 是否支持这些指

令。并尽可能延续使用这些指令。 如果一条指令在 S7-1500 中不可用，则将尝试将其替换

为一个兼容的或类似的指令。 
例如，“RLDA: 循环左移状态位 CC 1”和“RRDA： 循环右移状态位 CC 1”指令。 这两个指令将

替换为“ROR： 循环右移”和“ROL： 循环左移”指令。

如果在移植过程进行指令替换，则将在移植日志中进行相应记录。 然后，需要再次检查移

植后的程序并进行必要的修改。

另请参见： 将指令移植到 S7-1500 中 (页 22)

2.4.6.3 修改 GRAPH 块接口 (S7-1500)

在移植过程中修改块接口

在移植过程中将修改 GRAPH 块的接口。修改后，GRAPH 可进行 S7-1500 优化内存访问。在 
S7-1500 中，GRAPH 块始终激活优化块访问功能，并且无法取消选中。并会对以下区域进

行更改：

• 静态参数：“STATIC”
• 输出参数：“OUTPUT”
•  所有内部参数的保持性设置

另请参见可优化访问的块

如果在原程序中使用 S7-1500 中预留的参数名称，则在移植过程中会对这些参数进行重命名。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
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静态参数

在移植过程中，将对静态参数进行以下修改：

• 该接口将在 GRAPH FB 的每步和转换条件的“静态”部分中包含一个结构。在 S7-300/400 
中，使用“GraphStep”、“GraphStepMin”、“GraphTransition”和“GraphTransitionMin”数据

类型。而在 S7-1500 中，则将使用新数据类型“G7_StepPlus”和“G7_TransitionPlus”重新生

成步和转换条件的结构。 
具体的移植过程如下所示：

– “SNO”和“TNO”参数将和原结构的默认值一同转换，而其它所有默认值则不会进行转

换。对 低内存空间具有一定要求的 GRAPH DB 程序中并不包含“SNO”和“TNO”参数。

如果要移植一个对 低内存空间具有一定要求的 DB，则在移植过程中将为以“1”开头

的参数分配默认值。

– 但不会自动调整 GRAPH 程序中使用修改后参数的位置，而是标记为错误。因此，在

移植后必须手动调整所使用的位置。

• 其它所有静态参数都将转换为“RT_DATA”结构。因此，移植过程将尽可能延续使用默认值，

并自动调整程序中的使用位置。

输出参数

由于在 S7-1500 上进行条件分析期间不再支持输出参数“S_CRITSUP”，所以会在移植时将其

删除。

但不会自动调整 GRAPH 程序中的使用位置，而是标记为错误。因此，在移植后必须手动调

整所使用的位置。

所有内部参数的保持性设置

内部 GRAPH 参数的保持性设置会影响掉电后顺控系统的动作： 
• 带有保持性参数的 GRAPH 块在掉电后，将继续执行上一个激活的步。  
• 带有非保持性参数的 GRAPH 块在掉电后，将重新启动初始步。 
系统默认 S7-300/400 创建的 GRAPH 块具有保持性接口参数。  
在将 GRAPH 函数块从 S7-300/S7-400 CPU 移植到 S7-1500 CPU 时，内部参数的保持性不会

保留。移植后，内部参数将声明为非保持性。  

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
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要在移植后将 GRAPH 函数块的内部参数再次声明为保持性，请按以下步骤操作： 
1. 在移植后，打开 GRAPH 函数块。  
2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“保持性内部参数”(Retentive internal parameters) 命令。 

在 GRAPH 函数块的块接口中，将“保留”(Retain) 列中内部参数的设置从“保留”(Retain) 更变
为“非保留”(Non-retain)。  

3. 保存并编译项目。
 参数设置将应用于所有背景数据块。

将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
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将项目移植到 TIA Portal 项目 3
3.1 通过 TIA Portal 移植项目

现有项目的移植

可以将早期自动化解决方案中的项目移植到 TIA Portal 中。每次移植时都将为移植的数据创

建一个新项目，之后即可使用该项目。首先关闭所有打开的 TIA Portal 项目。

然后在项目历史表中显示移植。在此，可以访问为移植自动创建的移植日志。

移植了早期自动化解决方案中的硬件配置和程序块后，将移植后的项目投入生产运行之前，

需对其功能进行检查。

支持进行移植的产品

请参见“STEP 7 和 WinCC 系统概述”一章，以查询哪些产品可用于 TIA Portal。在移植期间，

TIA Portal 通常支持其中列出的所有产品。

所有其它必须满足的要求取决于使用的初始产品以及当前安装的产品。有关产品移植选项的

更多信息，请参见西门子工业在线支持网站以及您的软件产品文档。

另请参见“AUTOHOTSPOT” 

移植过程

移植过程分为以下几个基本步骤：

1. 准备初始项目
如果在装有 TIA Portal 的 PG/PC 上没有安装或未完全安装用于编辑初始项目的软件，或者如
果初始项目是一个集成项目，则必须首先将初始项目转换为移植文件。为此，需要在安装用
于编辑初始项目所需软件的 PG/PC 上安装移植工具。然后，使用移植工具来转换初始项目，并
将该文件复制到安装了 TIA Portal 的 PG/PC 上。如果初始项目及其相关的软件与 TIA Portal 位
于同一个 PG/PC 上，而且初始项目不是一个集成项目，则可忽略以上步骤。

2. 进行移植
在 TIA Portal 内执行移植。在进行移植时，可以将通过移植工具创建的移植文件指定为源，或
在安装所有所需软件时指定初始项目。

移植项目和程序
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3. 检查移植日志
每次移植时都将创建一个移植日志。日志文件中包含有关已项目所修改部分的信息。可以从
项目树或项目历史的“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 中调用日志文件。完成移植后，
将在 TIA Portal 中显示移植日志。在移植后可检查该日志文件。
如果移植失败，将在项目目录的“\Logs”下创建一个 XML 文件作为日志。可以使用 XML 编辑
器打开该日志并查看移植失败的原因。

4. 更正移植项目
由于初始项目的组态并非始终与 TIA Portal 完全兼容，所以在移植后的项目中可能无法将所
有组态以完全相同的方式重现。因此，应系统地完成移植日志中的各个要点。如果移植中不
包括硬件配置，则还必须将未指定的设备转换为相应的硬件。

移植中包括硬件配置

默认情况下，仅移植项目的软件部分。然后在移植项目中生成一个未指定的设备，与初始项

目中包含的设备相对应。硬件和网络组态以及连接不会被移植。因此，在移植后需要将未指

定的设备转换为相应的设备，并手动重新创建所有网络组态和连接。

如果确定初始项目中使用的硬件在 TIA Portal 中具有对应的设备，则可在移植过程中包含硬

件配置。在这种情况下，将同时移植硬件配置和软件。可以通过工具 (页 84)确定支持移植

哪些硬件组件。

参见

显示移植日志 (页 90)

3.2 检查硬件组件的移植是否就绪

简介

西门子提供一种工具用于检查初始项目中所用的硬件配置是否准备好移植到 TIA Portal 中。

该工具无法检查通过 GSD 或 GSDML 文件集成的组件。对于此类模块，可在 TIA Portal 中手

动检查是否存在于硬件目录中。如果目录中没有该模块，则需要在 TIA Portal 中安装所需的 
GSD 或 GSDML 文件。可从组件制造商处获得所需的这些文件。 
在检查结果中还包含安装有 TIA Portal 的 PG/PC 中要进行移植时必需安装的软件产品和许可

证。还可以了解初始项目的各个模块从哪个固件版本起受 TIA Portal 支持。检查结果可以输

出为 Microsoft Excel 文件或 PDF 格式。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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下载

可以在西门子工业常见问题解答在线支持网页的条目编号 60162195 中 (http://
support.automation.siemens.com/CN/view/zh/60162195)下载检查移植就绪状态的工具。

用于检查的源文件

要检查就绪状态，需要选用下列源文件中包含初始项目所用硬件产品编号的文件：

• .cfg 文件

通过“工作站”(Station) 菜单中的菜单命令“导出为 .cfg 文件”(Export as .cfg file)，可从 
HW Config (STEP 7) 中导出 .cfg 文件。.cfg 文件中包含当前打开的工作站中所用设备的所

有 MLFB。
• Microsoft Excel 文件（.xls 文件格式）

可以创建一个 Microsoft Excel 列表，包含待移植设备的所有 MLFB，而无需考虑所使用的

初始项目。

• .csv 格式的文件

也可以将待检查的产品编号保存为 csv 文件而非 Microsoft Excel 列表。为此，将使用标

准文本编辑器输入以逗号分隔的 MLFB，而且逗号后无空格。将文本文件保存为扩展名为

“.csv”的文件。

参见

检查移植就绪状态的工具 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/60162195)

3.3 通过移植工具准备项目

3.3.1 通过移植工具移植项目

移植前的准备   
在大多数情况下，待移植的项目未包含在安装有 新版本 TIA Portal 的 PG/PC 上。因此，必

须先将初始项目转换为一种适合移植的兼容格式。这一要求同样适用于集成的项目。

创建移植文件后，可将该移植文件复制到安装有 新版本 TIA Portal 的 PG/PC 上。在 TIA 
Portal 中，输入该移植文件作为移植的源，并以 TIA Portal 的当前文件格式创建一个项目。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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使用移植工具进行移植的操作过程

要使用移植工具准备移植，请按以下步骤进行操作：

1. 在源项目所在的 PG/PC 上安装移植工具。为此，需要从西门子工业在线支持网站下载安装文
件，或者从 TIA Portal 的安装 DVD 盘中安装移植工具。

2. 启动移植工具，并使用该工具将源项目转换为文件扩展名为“.am18”的移植文件格式。
执行该步骤时，请确保 PG/PC 上安装有处理源项目所需的所有软件。其中，包括处理初始项
目所需的所有必要服务包、硬件支持包和所有扩展软件。如果某个产品未安装，则可能无法
进行移植或移植可能不完整。

3. 将移植文件复制到安装有 新版本 TIA Portal 的目标系统上。
请注意，目标系统中必须安装有可组态移植中所包含的整套设备时所需的所有软件。

4. 在 TIA Portal 中执行移植操作，并将扩展名为“.am18”的移植文件指定为源项目。

5. 完成移植后，检查移植日志文件并系统性地处理新创建项目的信息。在首次编译组态后，读
取巡视窗口中的信息时要特别小心。

移植中包括硬件配置

默认情况下，仅移植项目的软件部分。然后在移植项目中生成一个未指定的设备，与初始项

目中包含的设备相对应。硬件和网络组态以及连接将不移植。因此，在移植后需要将未指定

的设备转换为相应的设备，并手动重新创建所有网络组态和连接。

如果确定初始项目中使用的硬件在 TIA Portal 中具有对应的设备，则可在移植过程中包含硬

件配置。在这种情况下，将同时移植硬件配置和软件。通过工具，可检查并确定支持的模块。

参见

通过 TIA Portal 移植项目 (页 83)
移植项目 (页 88)
调用移植工具 (页 86)
创建移植文件 (页 87)

3.3.2 调用移植工具

启动移植工具   
在安装过程中，默认情况下系统在“开始”(Start) 菜单的“Siemens Automation > Migration 
Tool”中创建一个“Migration to TIA Portal V18”快捷方式。单击此快捷键。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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也可在 Windows 资源管理器中直接调用该移植工具。在安装过程中，移植工具默认保存在

以下某个文件夹中：

• 64 位操作系统：

C:\Program Files (x86)\Siemens\Automation\MIGTOOL_V18\Bin
• 32 位操作系统：

C:\Program Files\Siemens\Automation\MIGTOOL_V18\Bin
 要启动该移植工具，可单击其中一个目录中的

“Siemens.Automation.MigrationApplication.exe”文件。

参见

创建移植文件 (页 87)

3.3.3 创建移植文件

以下部分描述了如何使用移植工具将初始项目转换为可供 TIA Portal 读取的移植文件。转换

后，将该文件传送到目标系统在该目标系统处进行移植。

可以指定移植文件是包含整个项目（包括完整的硬件配置和相关的软件）还是仅移植软件。

要求

• 为在初始项目中所使用的所有组态安装了带有有效许可的相应原始软件。

• 初始项目中不具有访问保护。

• 初始项目必须一致，否则无法保证无故障移植。

步骤   
要创建移植文件，请按以下步骤操作：

1. 在“存储位置（路径）”(Storage Location (Path)) 字段中选择移植源文件的路径。

2. 指定要移植的项目部分：

– 选择“移植硬件和网络数据”(Include HW and Network data during the migration) 复
选框，除了可以移植软件程序还可以移植项目中整个的硬件部分和网络组态。

– 如果希望移植运行系统数据（如，报警归档、变量归档和用户归档）以及工程组态系

统的数据，则可以选择“复制 SCADA 运行系统数据”(Copy SCADA runtime data) 复选

框。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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3. 在“Intermediate file”(中间文件) 字段中选择移植文件的路径和文件名。

4. 单击“移植”(Migrate) 按钮。

结果：

创建了移植文件。现在，已将该文件复制到目标系统并将其移植到 TIA Portal 中。

参见

移植项目 (页 88)
调用移植工具 (页 86)
通过移植工具移植项目 (页 85)

3.4 移植项目

要求   
• 已包含一个“.am18”格式的已转换文件，或已为初始项目中的所有组态安装了具有有效许

可证的原始软件。

• 该初始项目未进行访问保护。

• 初始项目必须一致，否则无法确保移植成功。

对于已安装的各产品，读取帮助中的有关要求的更多信息。

说明

移植过程中的系统休眠

在进行移植时，系统不能切换到待机或休眠模式，否则将导致移植过程中止。

操作步骤   
要移植项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择命令“移植项目”(Migrate project)。
将打开“移植项目”(Migrate project) 对话框。

2. 在“源路径”(Source path) 字段中，指定待移植项目的路径和文件名。选择“.am18”移植格式
或初始项目格式的项目。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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3. 要在移植中包含硬件配置，则需选择“包括硬件配置”(Include hardware configuration) 复选
框。
如果选择了一个由移植工具创建的移植文件，则该复选框无法选中。在这种情况下，必须在
使用移植工具进行转换之前指定是否在移植中包括硬件配置。

4. 如果还需移植运行系统数据（如，报警归档、变量归档和用户归档）以及工程组态系统中的
数据，则需选择“复制 WinCC Runtime Professional 数据”(Copy WinCC Runtime Professional 
data) 复选框。
如果选择了一个由移植工具创建的移植文件，则该复选框无法选中。在这种情况下，必须在
使用移植工具进行转换之前指定是否在移植中包括 SCADA 运行系统数据。

5. 在“项目名称”(Project name) 框中，选择新项目的名称。

6. 在“目标路径”(Target path) 框中，选择创建新项目的路径。

7. 在“作者”(Author) 字段中，输入姓名或负责该项目其他人员的姓名。

8. 如果需要，可在“注释”(Comment) 框中输入一条注释。

9. 单击“移植”(Migrate)。

结果

执行初始项目转换，并在转换完成后显示一条消息。之后，新创建的项目将在项目视图中打

开，并在 TIA Portal 中打开移植日志。

即使移植失败，也会创建一个项目目录并在该目录下生成一个 XML 格式的移植日志文件。在

移植后显示的完成消息中，将包含一个指向该 XML 文件的链接。单击该链接，可打开该 XML 
文件。也可以在项目目录的“\Logs”下找到该 XML 文件。

参见

集成了后续编辑的项目 (页 218)
显示移植日志 (页 90)
通过移植工具移植项目 (页 85)
创建移植文件 (页 87)

3.5 显示移植历史

如果项目通过移植创建，则将在项目历史表中列出移植。 移植日志可在该表中打开。 还会

显示移植时间。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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步骤   
若要在总览表中显示移植，请执行以下步骤：

1. 在项目树中选择打开的项目。

2. 在该项目的快捷菜单中选择“属性”(Properties)。
将打开项目属性对话框。

3. 在浏览区中选择“项目历史”(Project history) 组。
将显示总览表。

3.6 显示移植日志

每次移植成功都将创建一个日志文件。 日志文件中包含以下信息：

• 移植的对象

• 移植期间要对对象所作的修改

• 移植期间发生的错误

• 有时，还将包含一个链接指向一些特定事件的更多帮助信息。

此时，可单击问号可获得更多帮助信息。

步骤   
若要显示移植的日志文件，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 文件夹。

2. 在列表中双击所需的日志。
在工作区中将显示该日志的内容。

参见

通过 TIA Portal 移植项目 (页 83)

将项目移植到 TIA Portal 项目
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3.7 移植 STEP 7 项目 (S7-300, S7-400)

3.7.1 移植 STEP 7 项目 (S7-300, S7-400)

简介

可以从 SIMATIC STEP 7 V5.4 SP5 移植项目。然后就可以继续在 TIA Portal 中使用该项目。如

果要从更低版本的 STEP 7 中移植项目，则必须先在 STEP 7 V5.4 SP5 中打开、编译和保存这

些项目。也可以从其它软件产品中移植带有设备的集成项目。

移植范围

通常情况下，可以从已安装 TIA Portal 版本支持的 SIMATIC STEP 7 V5.4 SP5 中移植所有组态

和对象。例如，移植的内容可以包括以下设备和组态：

• S7-300 和 S7-400 系列设备。

• 连接有分布式 I/O 的 PROFIBUS 组态，其中包括基于 GSD 的从站、智能从站以及直接数

据交换。

• 带有分布式 I/O 的 PROFINET 组态，包括基于 GSD 的设备和智能设备。

• 网络组态

• 连接

• 用编程语言 LAD、FBD 或 STL、S7-SCL、S7-GRAPH 创建的块

• PLC 变量

• 用户自定义数据类型 (UDT)
• 报警和报警等级

• 中断

• 用户自定义的属性 (UDA)
• 用户文本库

移植中包括硬件组态

默认情况下，仅移植项目中的软件部分。然后在移植项目中生成一个未指定的设备，与初始

项目中包含的每个设备相对应。硬件和网络组态以及连接不会被移植。在移植后，可以将未

指定的设备转换为相应的设备，然后手动创建网络组态和连接。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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如果确定初始项目中使用的硬件在 TIA Portal 中具有对应的设备，则可在移植过程中包含硬

件组态。此时，将移植硬件组态和软件程序。

说明

其它移植支持

您可以在西门子工业在线支持网站中找到有关移植的 新信息：

移植控制器 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83557459)
如果您需要更多支持，请与 SIMATIC 客户支持联系。

参见

报告系统错误 (页 113)
移植程序块 (页 99)

3.7.2 移植 STEP 7 项目的要求 (S7-300, S7-400)
若要进行移植，应满足安装在原始 PG/PC 上的软件的各种要求以及初始项目要求。

原始 PG/PC 的要求   
PG/PC 应满足以下要求：

• 需安装带有许可的 STEP 7 V5.4 SP5 或更高版本（建议安装 V5.5 SP4）。对于仅包含 PC 站
的项目，只需安装 SIMATIC NET PC 软件。

• 对于项目中使用的所有组态，必须安装带有效许可证的相应附加软件，例如选件包。

• 必须安装硬件目录中未包括的所有模块 HSP。
• 项目中使用的所有 GSD 文件必须符合规格。

• 必须使用管理权限登录到操作系统。

• 必须安装以下一个软件产品：

– 安装有 STEP 7 Professional V13 SP1 或更高版本的 TIA Portal
如果不使用 新版本的 TIA Portal 移植到原来的 PG/PC， 新版本 TIA Portal 中项目的

功能范围 初将受到限制。必须首先升级项目，然后才能使用 新版本的全部功能。

– 移植工具

将项目移植到 TIA Portal 项目
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初始项目的要求   
• 组态初始项目时，不得设置访问保护。

• 硬件和软件必须一致。

• 必须按 CPU 设置报警数量的分配。

• 项目不允许包含带有时间戳冲突的受保护块。

• 必须能够顺利编译所有程序及其源代码。

• 所有调用的块都必须包含在块文件夹中。

• 块文件夹不得包含未调用的块，尤其是背景数据块。

• 建议移植未加密的数据块，这是因为无法在 TIA Portal 中读取或修改由 S7-Block Privacy 加
密的数据块。

对安装有 STEP 7 Professional 的 PG/PC 的要求

• 必须安装以下一个软件产品：

– STEP 7 Professional V13 SP1 或更高版本

– 当要移植的项目仅包含由 SIMATIC NET PC 软件组态的组件时，需要 STEP 7 Professional 
V13 SP1 或更高版本（不含许可证）。

• 对于项目中使用的所有组态，必须安装带有效许可证的相应附加软件。例如，选件包。

• 必须安装硬件目录中未包含模块的所有 HSP 以及项目中使用的所有 GSD 文件。

3.7.3 检查是否可以移植 STEP 7 项目 (S7-300, S7-400)
开始移植之前，检查以确定原始项目是否已满足移植的所有必需要求。

说明

请注意：执行下列步骤时，将复位原始项目中的实际值。另请注意，运行块一致性检查会将

背景数据块中的初始值复位为默认值。使用工艺函数时，不会将背景数据块中的初始值复位

为默认值。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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操作步骤   
要检查项目是否可移植，请按以下步骤操作：

1. 在 SIMATIC STEP 7 V5.4 SP5 中打开原始项目。为了正确匹配，只能安装 TIA Portal 中的可用
选项包和硬件组件，包括 HSP 和 GSD 文件。

2. 打开各个站。如果打开站后没有显示指示组件缺失的报警，则表示移植所需的所有组件都可用。

3. 对项目中包含的所有块容器执行块一致性检查。
有关一致性检查的更多信息，请参见“原始项目中的一致性检查 (页 94)”章节。

4. 编译整个项目。如果在编译过程中未显示错误，则表示可以移植程序。

5. 检查具有相同 MLFB 和相同固件版本的所有模块是否均包含在 TIA Portal 硬件目录中。

6. 检查是否针对每个 CPU 均激活了面向 CPU 的报警数量分配。

7. 在 NetPro 中编译项目。NetPro 中的编译也必须没有错误。

参见

原始项目中的一致性检查 (页 94)
一致性检查的 FAQ 条目 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/5416540)

3.7.4 原始项目中的一致性检查 (S7-300, S7-400)

初始项目的一致性   
要将项目成功移植到 TIA Portal 中，原始项目必须一致。 因此，建议在移植前对初始项目进

行一致性检查。 有关在 SIMATIC STEP 7 中进行一致性检查的指导信息，请参见西门子工业

在线支持页面或 SIMATIC STEP 7 帮助中的 FAQ 条目 (http://
support.automation.siemens.com/CN/view/zh/5416540)。

移植工艺块中背景数据块的起始值

编译块一致性检查将导致背景数据块中的变量复位为默认值。 而在此过程中，所设置的起

始值将丢失。 
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如果必须移植起始值，则建议执行以下某一操作过程：

• 对于较小的项目： 备份块文件夹之外的背景数据块

在执行一致性检查前先备份背景数据块。 在执行一致性检查后，将背景数据块复制回块

文件夹。

• 对于较大的项目： 创建一个项目副本

先对项目进行备份，然后对项目副本进行检查。 并在初始项目中更改一致性检查过程中

发现的所有错误。

然后，再移植带有已组态值的项目。 这样，将保留工艺函数的组态数据。

3.7.5 删除不支持的硬件组件 (S7-300, S7-400)
如果做项目移植的计算机上缺少待移植项目中所需的软件，则仍可通过手动删除项目中不支

持的组态来移植项目。也可以使用“重新安排”(Reorganize) 功能。

操作步骤

要清理原始项目，请按以下步骤操作：

1. 使用 SIMATIC STEP 7 V5.4 SP5 安装程序，仅包含 TIA Portal 中包含的选件包和所有所需模块。

2. 再次保存项目，并在保存时选择“通过重新安排”(With reorganization)。任何不支持的组态都
将从项目中删除。

对于 TIA Portal 中仅提供了新版本或使用新固件版本的模块，使用站中的“交换对

象”(Exchange object) 功能将旧模块替换为可以移植的模块。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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3.7.6 移植中要注意的特殊问题 (S7-300, S7-400)

3.7.6.1 设备名称 (S7-300, S7-400)

PROFINET IO 设备的设备名称

在 STEP 7 V5.5 中，PROFINET IO 设备的设备名称用作 IO 设备的名称。 移植到 TIA Portal 项
目后，初始项目中 PROFINET IO 设备的设备名称使用如下：

• 作为 PROFINET 设备名称

• 作为接口模块的名称

• 作为站名称

TIA Portal 中的站名称不得超过 24 个字符。 因此在需要时会将站名称截至 多 24 个字

符。 如果站名称截断导致多个站同名，则使用站名称的 后一个字符按顺序对站进行编号。

模块和机架的名称   
在 SIMATIC STEP 7 V5.5 中，模块和机架名称不必是唯一的。 但在 TIA Portal 中，必须使用

唯一名称。 因此，模块和机架的名称将在移植过程中递增，以保证分配唯一名称。 这一规

则不适用于 PROFINET IO 设备和 PROFINET CP。 必须为它们提供唯一名称。

3.7.6.2 PROFINET IO 组态 (S7-300, S7-400)

指定的名称必须唯一

在子网中，PROFINET IO 设备的名称必须唯一。PROFINET CP 的名称也必须唯一。因此请确

保在移植到初始项目之前指定的名称唯一，或者在移植后编译前确保名称唯一。

同步域的介质冗余   
如果在初始项目中找到带活动介质冗余的同步域，则会在移植过程中导入同步域组态。但是，

如果在初始项目中找到多个带有活动介质冗余的同步域，则会将这些域删除并在不带同步域

的情况下移植项目。无论如何，都将收到有关导入了哪些同步域的消息。

在任何情况下，都要使用 SIMATIC STEP 7 V5.5 在初始项目中组态介质冗余。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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PROFINET IO 的等时同步模式   
请注意等时同步模式中的以下 PROFINET IO 组态：

• 高性能 IRT
如果已在初始项目中规划拓扑结构时组态了高性能 IRT，则在移植过程中选项会变为“RT”。
并会收到一条消息提示更改。

• 使用 OB 61
如果在 STEP 7 项目中的原始组态中启用了使用 OB 61 的 PROFINET IO 等时同步模式，则

移植过程会将该模式禁用。但是，仍会将设备导入。可以移植通过选项“高灵活性”(high 
flexibility) 而不使用 OB 61 的 PROFINET IRT 组态。

IO 控制器的 CBA   
如果在初始项目中使用了循环服务 CBA（基于组件的自动化），则必须在移植时将其禁用。

并会收到一条消息提示更改。

使用共享设备   
如果在初始项目中组态了共享设备，会在移植期间删除这些设备。并会收到一条消息提示删

除。

传送区域   
如果在初始项目中组态了 IO 控制器和智能设备之间的数据交换传送区域，则会在移植期间

删除这些区域。在移植过程中删除传送区域时将收到一条提示消息。

PROFINET IO 的更新组   
如有必要，也可在开始移植之前，从 STEP 7 项目删除更新组。如果仍有已组态的任何更新

组，则移植将不会进行。

智能从站和智能设备   
只能移植已连接且一致的智能从站和智能设备组态。如果组态不一致，则不会移植相关组态。

未连接的 PROFINET IO 系统

可以移植具有未连接的 PROFINET IO 系统的设备。IO 设备和 PROFINET IO 系统位于网络视

图中，在移植后没有连接。在移植后将这些 IO 设备与 IO 控制器连接，或者删除不必要的 IO 
设备。
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3.7.6.3 PROFIBUS 组态 (S7-300, S7-400)

等时同步 PROFIBUS 
可以移植等时同步 PROFIBUS 组态。但在移植之后，应再次对项目进行编译，以消除可能存

在的不一致。还要注意是否有略微改变的 SDB。

不带从站的主站系统

不带从站的主站系统也可以移植。已被放弃的 DP 主站系统的 DP 从站位于网络视图中，在

移植后没有连接。在移植后将这些 DP 从站与 DP 主站连接，或者删除不必要的 DP 从站。

3.7.6.4 GSD 和 GSDML 设备 (S7-300, S7-400)

对于使用 PROFIBUS GSD 或 PROFINET GSD 文件组态的设备，还必须在 TIA Portal 中安装相

应的 GSD 文件。如果 GSD 文件尚未安装在 TIA Portal 中，它们将在移植过程中自动安装。

GSD 文件必须符合规格（例如 PROFINET IO 的 GSDML 规格，请参见 www.profinet.com 
(http://www.profinet.com)），项目才能成功移植。如果设备制造商的 GSD 文件不符合规格，

则无法移植项目。在移植日志中， 用户将会接收到通知 GSD 文件不符合规格的报警。

如果 GSD 文件不符合规格，请检查制造商是否提供了较新版本的 GSD 文件。安装 新版本。

如果没有符合规格的 GSD 文件版本，请联系设备制造商。

3.7.6.5 连接 (S7-300, S7-400)
如果所安装的 TIA Portal 版本支持 SIMATIC STEP 7 项目的连接，则通常会移植这些连接。

可移植的连接类型 
可以移植以下连接类型：

• 单向 S7 连接

• 双向 S7 连接

• 故障安全 S7 连接

• TCP 连接

• ISO-on-TCP 连接

• ISO 连接

• UDP 连接

将项目移植到 TIA Portal 项目
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• 电子邮件连接

• FDL 连接

• 点对点连接

移植过程中，将不接受 PROFIBUS 上的 FMS 连接。 改变连接或修改用户程序。

3.7.6.6 多重项目 (S7-300, S7-400)

SIMATIC STEP 7 中的多重项目  
在 SIMATIC STEP 7 中，可以将多个项目组织到一个多重项目中（例如，如果项目非常大或

多个人对该项目进行处理时）。 子项目中可以包含跨项目引用（如连接）。 一个多重项目

的所有子项目以及相关的库都存储在同一目录中。

移植一个多重项目的各个部分

可以移植一个多重项目的子项目。 为此，请在移植过程中选择一个子项目。 将在移植过程

中导入相应子项目中包含的所有设备和组态。

移植子项目时，请注意以下问题：

• 跨项目连接

将各个子项目间的跨项目连接作为未指定的连接来创建。

• 跨项目组网

移植过程中，有关跨项目边界对设备进行组网的信息将会丢失。 但是，同一子项目中各

个设备间的连接将会保留。

对多重项目进行分组以便移植。

只有在移植之前以手动方式对不同子项目重新分组，才可以移植带有所有相关子项目的整个

多重项目。 要对多个项目重新分组，则复制所有设备，并将设备粘贴到一个项目中。

3.7.6.7 移植程序块 (S7-300, S7-400)
一般来说，可以移植使用 LAD、FBD、SCL、STL 和 GRAPH 创建的所有块。请注意以下事项：

将项目移植到 TIA Portal 项目
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采取绝对寻址的程序   
在 TIA Portal 中，将自动为所有绝对地址声明符号操作数。如果在将要移植的 STEP 7 程序中

使用了绝对寻址，则可在移植过程中为绝对地址声明符号操作数。这种自动声明可能会导致

数据类型冲突，在 TIA Portal 中启用了 IEC 检查时尤其如此。数据类型可能会发生冲突，例

如，当 32 位的数据字被自动声明解析为类型为 DWORD 的变量，但程序希望获得 REAL 数
据类型的变量时就会发生冲突。 
在这种情况下，只是禁用 IEC 检查是不够的。还必须要修正 PLC 变量表中的声明。

如果在程序中多次访问相同的绝对地址，但是不同的访问操作使用不同的数据类型，则也会

发生数据类型冲突。下图显示了多次访问的示例：

在这类情况下，移植过程中会为每个数据类型自动声明单独的变量。由于所有变量都引用相

同的绝对地址，会在 PLC 变量表中输出警告。需要手动更正 PLC 变量表中重叠的地址。

移植通信块

在从 STEP 7 V5.x 移植通信指令时，将使用自身 S7 站中的 PLC 变量替换数据类型为 ANY 的
指针。

• 移植后，受到影响的参数旁将显示一条警告信息。

• 将该受影响参数处的 PLC 变量替换为指针。

对数据类型为 ANY 的数据块进行绝对寻址时，创建的该数据必须为标准访问，这是因为 
ANY 数据类型不支持符号化寻址。

示例：要输入值，可使用指令 P#M10.0 BYTE 4 而非 %MD10 的相应参数。

块的符号名和用户自定义数据类型 (UDT)
在 TIA Portal 中，每个块或 UDT 都有一个编号和名称。因此，无需再声明符号名。如果所移

植的程序包含块或 UDT 的符号声明，则可在移植之后将它们作为名称使用。 
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STEP 7 库中的块

在 TIA Portal 中，库中未提供标准函数和函数块。标准函数和函数块是以“指

令”(Instructions) 任务卡中的指令形式提供的。指令按功能进行排序，并位于自己的符号名

下面。

如果移植的程序中包含对标准函数或函数块的调用，则将在移植过程中使用与原始标准函数

或原始标准函数块相应的指令来替换这些调用。

如果 TIA Portal 中不再支持库块，您可以：

• 使用兼容指令替换库块。在这种情况下，用户将接收到一条报警，通知必须在移植之后

编译程序。请注意，不能对该调用块进行任何专有技术保护，这是因为在编译过程中需

要对块调用进行修改。

• 如果没有兼容指令，该块将作为用户块进行移植。之后，该块将作为专有技术保护块显

示在“程序块”(Program blocks) 文件夹下，扩展名为“_LF”（基本功能）。

用户自定义的块库

在 TIA Portal 中，不包含用户自定义的块库。但是可以通过在移植前将用户自定义的库集成

到项目中然后再移植项目，从而来移植这些库。之后可以将这些库从项目复制到 TIA Portal 
中并使用。

修改后的指令显示

在 TIA Portal 中，一些 LAD、FBD、STL、SCL 和 GRAPH 命令的显示与之前的 STEP 7 版本不

同。因此，算术运算函数和比较函数不再指定特定的数据类型。相反，将有一个可用于所有

数据类型的中央指令。例如，不再允许使用“ADD_I”命令，而要使用指令“ADD”。 
某些其它命令也在 TIA Portal 中具有新的显示形式，如边沿命令、字逻辑运算、转换、IEC 定
时器、IEC 计数器等。 
在移植过程中，将针对新的显示形式对这些命令进行转换。 

更严格的 IEC 检查

在 TIA Portal 中，将使用更严格的数据类型兼容性检查规则。另外，在语法检查过程中，就

已检测出可能导致运行错误的错误。不再允许在函数 (FC) 中写入自己的输入参数或读取自

己的输出参数。为避免出现语法错误，请遵守以下规则：

• 传输参数时，请仅使用具有兼容数据类型的变量。

• 在比较指令或算术运算指令中，请仅使用具有兼容数据类型的变量。

• 不得向输入参数写入或从输出参数读取。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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有关块接口、数据类型转换和 IEC 检查的更多信息，请参见帮助中的数据类型信息：

“数据类型”

使用“MOVE”和“FILL”指令进行更严格的数据类型检查

使用“MOVE”和“FILL”指令，根据更严格的规则检查源区域和目标区域的兼容性。例如，无法

再使用“MOVE”指令将整型变量移动到“WORD”类型的目标区域。而是要使用 TIA Portal.中的

“CONVERT”、“T_CONV”或“S_CONV”指令。

有关与“MOVE”和“FILL”指令兼容的数据类型的详细信息，请参见指令帮助：

AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT
移植后，LAD 和 FBD 中创建的程序以及“MOVE”或“FILL”指令中使用的无需数据类型将显示为 
STL 语言。但块属性中的语言设置仍为 LAD 或 FBD。
在块属性中，需将程序再次更改为 STL。然后，将语言复位为 LAD 或 FBD。

I/O 访问“:P”的后缀

在 TIA Portal 中，可使用访问 ID“:P”对 I/O 进行直接寻址。不允许使用以下符号，例如：
%PIW3
作为替代，可以使用以下符号：
%IW3:P //绝对显示
MyTag:P //符号显示

在移植过程中，将把访问转换为新的符号表示。但是，无法接受在原始程序中声明为 I/O 变
量的符号名。相反，将会创建新的声明。有关 I/O 访问的更多信息，请参见帮助中的 I/O 寻
址信息：

“I/O 寻址”

跳转标签不区分大小写

TIA Portal 中的跳转标签不区分大小写。如果源程序中包含仅区分大/小写的跳转标签，那么

将这些标签转换为唯一的跳转标签。日志文件中将包含有关已修改跳转标签的信息。

德语特殊字符“ß”与“ss”无法区分

变量名称中的德语特殊字符“ß”与“ss”在 TIA Portal 中无法区分。如果源程序中包含仅这两个

字符不同的变量名称，那么它们将转换为唯一的变量名称。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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REAL 和 STRING 值的移植

在 TIA Portal 中，会检查 REAL 和 STRING 变量的起始值是否在允许的和/或声明的范围内。以

下规则适用：

• REAL 变量的值必须在 +1.175494E-38 到 +3.402823E+38 的范围内。

• STRING 值的 大长度不得超过 STRING 声明的长度。

如果不符合这些规则，程序仍可以成功移植，但无法编译。

要解决此问题，可以在 STEP 7 (TIA Portal) 中打开相应的数据块并更改起始值。之后，再使

用菜单命令“软件（重建所有块）”(Software (rebuild all blocks)) 进行程序编译。

移植全局数据块

TIA Portal 中，数据块中的数据值显示和处理与 SIMATIC STEP 7 中的不同。在并非从更高级

对象中获取的全局数据块（如 UDT）中，始终将为变量分配的该数据类型的默认值作为其默

认值，如为 BOOL 数据类型分配值 FALSE。该默认值不可编辑。如果在声明视图中分配了离

线初始值，则不会在移植过程中导入。如果在程序中需要使用用户特定的默认值，则可以使

用基于 PLC 数据类型的全局数据块。可以为 PLC 数据类型的变量值分配用户特定的默认值。

有关数据块中数值的更多信息，请参见帮助中的数据块信息：

“数据块编程”

变量表

原程序中的变量表将不移植到 TIA Portal 中。要在 TIA Portal 中对变量进行在线监视，则需

创建所谓的“监控表”。这些表格的功能与 SIMATIC STEP 7 中的变量表相同。

说明

其它移植支持

您可以在西门子工业在线支持网站中找到有关移植的 新信息：

移植控制器 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/83557459)
如果需要更多支持，请联系 SIMATIC 客户支持。 

在块接口中将“Ret_val”作为变量名

如果在块接口中将关键字“Ret_val”作为参考程序中的变量名，则该块将无法正常移植。此时，

需更正参考程序并重新移植。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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3.7.6.8 移植 LAD/FBD/STL 程序 (S7-300, S7-400)
LAD、FBD 和 STL 块可在移植之后运行，无需重新编译或重新加载。

STL 源文件

STL 源文件无法移植到 TIA Portal 中。因此，在移植前，需要基于源文件创建相应的 STL 块。

之后，再将这些块作为源文件移植到 TIA Portal 中。为此，可使用项目树中的快捷菜单命令

“从源文件生成块”(Generate source from blocks)。
另请参见“AUTOHOTSPOT”

专有技术保护           
移植之前进行专有技术保护的块在移植之后仍进行专有技术保护。因为不对源进行移植，因

此无法取消专有技术保护。也因此，无法打开块或对其进行编辑。但是，可以将块加载到 CPU 
中并运行这些块。

可以使用下列选项禁用块的专有技术保护：

• 在移植前，从源代码中删除 KNOW_HOW_PROTECT 属性并由此创建不带专有技术保护的

块。然后移植该块。

• 将源代码导入 TIA Portal 并由此创建不带专有技术保护的块。然后使用“编辑 > 专有技术

保护”(Edit > Know-how protection) 菜单命令为块提供密码。

从 LAD/FBD 切换到 STL
在 TIA Portal 的某些区域内，所执行的语法检查比 STEP 7 旧版本更为严格。移植程序需确保

此处的用户程序仍可编译。如果 LAD/FBD 块中包含的操作可能会导致 TIA Portal 中发生语法

错误，则移植后将在 STL 中显示受影响的程序段。源程序的语义将保持不变。 
与此同时，在移植日志中将显示一条消息，指示用户需要转换单个程序段的编程语言。

3.7.6.9 移植 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400)

要求     
移植 GRAPH 块的前提条件是在原始设备上已安装“S7-GRAPH”可选软件包 V5.3 SP6 或更高版

本。 

将项目移植到 TIA Portal 项目

3.7 移植 STEP 7 项目 (S7-300, S7-400)

移植项目和程序

104 编程和操作手册, 11/2022



GRAPH 特定块设置

在 TIA Portal 中，GRAPH 特定块设置已大大减少。下表说明了如何将原始块设置传送到 TIA 
Portal。

初始项目中的设置 TIA Portal 中的设置

函数块参

数

小值 将移植现有参数

标准

大值

可定义

接口描述 小存储空间 创建 小化 DB
结构域 总会创建各种结构

各种结构

运行能力 FC70/71 如果启用了选项“创建 小化 DB”(Create minimized 
DB)，则为 FC 73；否则为 FC 72FC72

FC73
DB 中的条件分析 在 TIA Portal 中不相关的设置

忽略步 忽略步

确认错误 确认监控条件错误

同步 总在 TIA Portal 中启用

手动操作时总是处理所有连锁条

件

手动操作时总是处理所有连锁条件

锁定操作模式选择 锁定操作模式选择

安全激活模式 总在 TIA Portal 中启用

警告 无 总在 TIA Portal 中启用

任意

激活报警 激活报警

使用 WR_USMSG 进行报警 TIA Portal 中始终使用 ALARM_SQ/ALARM_S 的报警

步扩展名

TIA Portal 中不支持步扩展名。将在移植过程中将它们转换为与步相关的文本。
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编译移植的块

移植之后，必须对 GRAPH 块进行重新编译和重新加载。 
编译时可能发生以下错误：

• 可能会因更严格的 IEC 检查而发生数据类型冲突。在这种情况下，请更改声明。

• 例如，由于 TIA Portal 中不再有用于接口的“结构域”(structure fields) 设置，因此，不再

能够使用 G7S[1].X 来访问接口元素。因此，必须修正对元素的访问（例如，访问 
STEP1.X）。

更改 GRAPH 块的接口

更改后的设置可能会导致块的接口变化。因此，可能需要重新生成背景 DB 或更新块调用。 

3.7.6.10 移植 SCL 程序 (S7-300, S7-400)
移植 SCL 块的前提条件是在原始设备上已安装“S7-SCL”可选软件包 V5.3 SP5 或更高版本。

移植之后，必须对 SCL 块进行重新编译和重新加载。 

移植的基本步骤     
只有在初始项目中存在相关的源时，才会完整移植 SCL 块。 
下表列出了基本步骤：

存在于初始项目中 移植之后存在

带有源的 SCL 块 可编辑的 SCL 块
受专有技术保护的带有源的 SCL 块 可编辑的 SCL 块。移植之后，这些块不再具

有专有技术保护，但在必要时还可再次进行

保护。

不带源的 SCL 块 受专有技术保护的 SCL 块
受专有技术保护的不带源的 SCL 块 受专有技术保护的 SCL 块

SCL 特定的编译器选项

只有在 SCL 源程序中直接定义的编译器选项可在移植期间用作 TIA Portal 中的块属性。如果

在原始 SCL 源程序中未定义任何编译器选项，则会禁用移植块的属性中的选项。 
定义为 SCL 编译器或 SCL 编译控制文件中的设置的编译器选项不会被移植。 
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下表概述了作为块属性传送到 TIA Portal 的编译器选项。

SCL 源程序中的编译器选项 TIA Portal 中的块属性

scl_monitorarraylimits 检查 ARRAY 限值

scl_createdebuginfo 创建扩展状态信息

scl_setokflag 自动设置 ENO

调用函数块

在 TIA Portal 中，不再支持带有函数块声明的块调用，如 "DBX"."FBX()"。在移植过程中，该

调用的语法将转换成符号 "DBX()" 。

新的 EN/ENO 机制

SCL 使用 TIA Portal 的 EN/ENO 机制。因此，在移植过程中，所有使用的 OK 标记都将由 ENO 
替换。将会突出显示原始程序中曾使用 ENO 的点。移植之后，必须对这些点进行检查，并

将它们调整到新的机制。 
另请参见

“AUTOHOTSPOT”

运算符“DIV”
TIA Portal 中不再有运算符“DIV”。移植过程中，所有使用的“DIV”都将转换为标准符号表示“/”。

局部常量

在 TIA Portal 中，局部符号常量在块接口的“CONST”部分声明。符号常量始终带有一个数据

类型。如果在源程序中所声明的符号常量无数据类型，则在移植过程将为其分配适当的数据

类型。 
在常规 SCL 程序中，可将局部常量用作 ARRAY 限值。在移植过程中，将保留这些声明

常规 SCL 程序中，使用局部常量声明 ARRAY 限值的示例：
VAR_INPUT
MyArray : Array[MyConst1 .. MyConst2] of Int;
END_VAR
移植后，声明如下所示：
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TIA Portal 块接口中的局部常量无法构成表达式，但可用于声明 ARRAY 限值或初始化值。局

部常量可替代移植过程中生成的表达式事件，也可在声明中输入为值。源程序中的表达式将

存储为注释信息。

常规 SCL 程序中，使用表达式声明 ARRAY 限值的示例：
CONST
MyConst1Value10 := int#10;
MyConst2Value10 := int#10;
MyConst20 := MyConst1Value10 + MyConst2Value10 ;
MyConst0 := MyConst1Value10 - MyConst2Value10 ;
MyConst100 := MyConst1Value10 * MyConst2Value10 ;
END_CONST
移植后，声明如下所示：

 
另请参见

AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT

嵌套数组

在 TIA Portal 中，无法将数组嵌套。例如，不允许使用以下声明：
ARRAY[1..5] OF ARRAY[0..3] OF INT
移植过程中，嵌套数组将转换为多维数组。移植之后，上例如下所示：
ARRAY[1..5, 0..3] OF INT

超出 ARRAY 限值 
在旧版本的 STEP 7 中进行编译期间，未检查程序是否包含对 ARRAY 的无效访问。因此，对

超出 ARRAY 声明限值的 ARRAY 元素的访问不会报告为语法错误。如果程序加载出错，则可

能发生运行系统错误。

在 TIA Portal 中，将对超出 ARRAY 限值的情况进行更为精准的语法检查。如果程序包含访问

错误，则在编译期间报告这些错误。在此情况下更正访问并重新编译程序。可选择将变量用

作 ARRAY 索引。

将项目移植到 TIA Portal 项目

3.7 移植 STEP 7 项目 (S7-300, S7-400)

移植项目和程序

108 编程和操作手册, 11/2022



另请参见：

AUTOHOTSPOT

声明跳转标记 (LABEL)
在 TIA Portal 中，无法声明跳转标记。例如，不会接受初始项目中的以下声明：
LABEL
MARKE1, MARKE2, MARKE3 ; 
END_LABEL
但是，已设置的跳转标记将保留在程序代码中，并可用于 GOTO 操作。

变址寻址 I/O 访问

在 TIA Portal 中，带有圆括号的语法用于变址寻址 I/O 访问。例如，不允许使用以下符号表

示：
PEB[1]
作为替代，可以使用以下符号：
EB(1):P
在移植过程中，将把访问转换为新的符号表示。 
另请参见

“AUTOHOTSPOT”

变址寻址存储器访问

在 TIA Portal 中，带有圆括号的语法用于变址寻址存储器访问。例如，不允许使用以下符号

表示：
EB[2]
作为替代，可以使用以下符号：
EB(2)
在移植过程中，将把访问转换为新的符号表示。有关寻址的更多信息，请参见“另请参见”。

变址寻址数据块访问

在 TIA Portal 中，带有圆括号的语法用于变址寻址数据块访问。例如，不允许使用以下符号

表示：
%DB100.DW[5]
作为替代，可以使用以下符号：
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%DB100.DW(5)
在移植过程中，将把访问转换为新的符号表示。有关寻址的更多信息，请参见“另请参见”。

绝对数据块访问

对于绝对访问，必须使用数据块的绝对指示符。在 TIA Portal 中，不允许使用符号指示符进

行访问。 
例如，不允许使用以下符号表示：
DB100.DW3
作为替代，可以使用以下符号：
%DB100.DW3
在移植过程中，将为检测到的绝对数据块访问添加标记“%”。有关寻址的更多信息，请参见

“另请参见”。

对数函数“EXPD”和“LOG”
TIA Portal 中无法继续使用对数函数“EXPD”和“LOG”。移植过程中，所有使用的“EXPD”都将转

换为标准符号表示“10**（<表达式>）”。移植过程中，所有使用的“LOG”都将转换为标准

符号表示“LN（<表达式>）”。 

数学指令“MAX”
“MAX”指令不能处理 TIA Portal 中的任何时间数据类型。但是，可以改为比较器进行处理。 

将项目移植到 TIA Portal 项目

3.7 移植 STEP 7 项目 (S7-300, S7-400)

移植项目和程序

110 编程和操作手册, 11/2022



以下示例说明了如何使用比较器查找两个时间数据类型中的“较大者”。 

SCL  
#xs_tod := #xi_tod + #xi_time;
   // statt #xstod1 := MAX(IN1:=#xtod1, IN2:=#xstod1);
   IF #xs_tod < #xi_tod THEN
         #xs_tod := #xi_tod;  
   END_IF;
 
   // statt #xsd1 := MAX(IN1:=#xd1, IN2:=#xsd1);
   IF #xi_date <#xs_date THEN
         #xs_date := #xi_date;  
   END_IF;
#xs_date_time := #xi_date_time + #xi_time;
   // statt #xs_date_time := MAX(IN1:=#xi_date_time, IN2:=#xs_date_time);
   IF #xi_date_time <#xs_date_time THEN
          #xs_date_time := #xi_date_time;  
   END_IF;

 

  

浮点数 - 指数显示

在 TIA Portal 中，不再允许使用不带小数点的浮点数指示表示法。例如，不允许使用以下符

号表示：
3E10
作为替代，可以使用以下符号：
3.0E10
移植过程中，所有使用的“3E10”都将转换为标准符号表示“3.0E10”。 
另请参见

“AUTOHOTSPOT”

STEP 7 库中的块

STEP 7 经典库“IEC 标准函数”中的函数 FC 1 到 FC 40 不能再用于 TIA Portal 中。在移植期间，

会将对标准函数的调用转换为对相应扩展指令的调用。如果明显无法转换，将发出一个系统

错误。

在这种情况下，请在移植后更改 SCL 块并使用 SCL 指令或运算符代替 IEC 标准函数。

示例：

使用 S5TIME_TO_TIME 代替 S5TI_TIM (FC 33)
"TAG_TIME" := S5TIME_TO_TIME ("TAG_S5TIME"); 
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使用比较运算符 <> 代替 NE_DT (FC 9)：
IF #D1 <> #D2 THEN "MyOutput" : = 10;
END_IF;
使用比较运算符 = 代替 EQ_STRING (FC 10)：
IF #My_String1 = #MyString2 THEN "MyOutput" : = 10;
END_IF;

使用“$”中断字符串

在 STEP 7 Classic 中，SCL 中的字符串可被特殊字符中断，如控制字符或不可打印的字符。这

些字符由中断序列“$>”和“$<”标识。 
示例： 
#myString := 'Test1$>     $<Test1'; 
TIA Portal 中不再提供此选项。字符串中断将在移植期间删除。

NULL 指针

在 TIA Portal 中不再使用”NIL“来指定 Null 指针，而是使用”NULL“来指定。移植期间将自动替

换该符号表示。

注释

可以的话，来自移植源的注释也会被移植。以下规则适用：

• 块定义之后紧接的输出块中的注释将被转换为块注释。

• 变量声明之后显示为行注释的注释被传输到块接口中的“注释”(Comment) 列。

• 其它所有注释均不传输。

示例：
// 不会传输的注释。
FUNCTION_BLOCK FB57
// 传输到块属性的注释。
(*传输到块属性的注释。 *)
VAR_TEMP
    myVar1 : INT;// 传输到接口的注释。
    myVar2 : INT;(* 注释未被传输，因为它是注释段 *)
END_VAR
// 不会传输的注释。
BEGIN
    ;
END_FUNCTION_BLOCK
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S7-SCL 源中的块调用

在 STEP 7 V5.x 的 S7-SCL 源中，可以在实际调用块之前或之后设置块参数。这意味着可以用

不完整的参数调用块，并且可以在 S7-SCL 源的不同位置为块的输入/输出参数提供变量或值。

由于系统原因，此类编程无法在 STEP 7 (TIA Portal) 中执行，将来也不会受支持。尽管可以

在 TIA Portal 中成功移植和编译 STEP 7 V5.x 项目，但此块调用无法再在 S7-SCL 程序中发挥

作用。 
在 STEP 7 V5.x 中编译 S7-SCL 源并将项目移植到 TIA Portal 之前，请注意以下几点：

• 必须在调用指令内提供被调用块的所有参数。

• 不得删除被调用块的参数，也不能在 S7-SCL 源的其它位置插入这些参数或对其进行设置。

3.7.6.11 消息 (S7-300, S7-400)
PLC 报警与所有参数一起移植，而且在移植过程中还包含所有报警等级。 同时还将移植报警

类型和报警实例并存储在 TIA Portal 中的 PLC 报警下。

要求  
要求在初始项目中选择 CPU 系列指定的报警编号。 必要时，可在移植前在初始项目中选择

“总是分配 CPU 系列中唯一的消息号”(Always assign CPU-oriented unique message 
numbers) 选项，并选择“另存为 > 通过重新安排”(Save As > With Reorganization)。

限制

• 无法移植基于符号的报警。

• 关键字“$$AKZ$$”、“$$BlockComment$$”和“$$Area$$”被传送，但在运行时没进行任何

替换。

3.7.6.12 报告系统错误 (S7-300, S7-400)
原则上，可以移植使用 SIMATIC STEP 7 创建的系统错误消息。

限制

在移植“报告系统错误”(Report system errors) 应用程序时，仅会移植用户在 SIMATIC STEP 7 
项目中进行的设置（例如，基本设置、块编号、块名等）。
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不会移植以下元素：

• SFM 块
• SFM 消息和为组态消息文本而进行的设置

• 系统文本库

移植之后，可以手动方式再次调整设置。 在第一次编译硬件组态过程中，将重新创建丢失

的元素。

3.7.6.13 移植项目文本 (S7-300, S7-400)
移植一个初始项目时，诸如块标题和块注释之类的项目文本可在 TIA Portal 中调整。但系统

将只移植初始项目中所设定的编辑语言的项目文本。其它语言的项目文本不会移植。

参见

移植 STEP 7 项目 (页 91)

3.8 移植 WinCC 项目

3.8.1 移植 WinCC flexible 2008 项目

3.8.1.1 基本知识 (WinCC flexible)

移植 (WinCC flexible)

简介

在 WinCC 中可以继续使用 WinCC flexible 中的项目。支持以下版本的 WinCC flexible：
• WinCC flexible 2008 SP2
• WinCC flexible 2008 SP3
• WinCC flexible 2008 SP5
以下各部分介绍了受支持的 HMI 设备以及成功移植所需的基本条件。
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ProTool Pro 及较早版本的 WinCC flexible 中的项目不能直接移植到 WinCC 中。如果仍要在 
WinCC 中使用这些项目，必须首先将其移植到所支持的 WinCC Flexible 版本中，然后更改 
HMI 设备类型。   
如果要移植的项目包含受支持选件包的组件，则必须安装该选件包才能成功移植到 WinCC 中。

如果不安装选件包，将取消移植操作。涉及的选件包如下：

• SINUMERIK
移植操作不支持以下选件包：

• ProAgent
• 开放式平台程序 - OPP

参见

有关移植的基本知识 (WinCC flexible) (页 115)
移植 WinCC flexible 项目 (WinCC flexible) (页 118)
编译和加载移植项目 (WinCC flexible) (页 120)
支持的 HMI 设备 (WinCC flexible) (页 121)
移植过程支持的对象 (WinCC flexible) (页 127)
连接移植 (WinCC flexible) (页 131)
变量移植 (WinCC flexible) (页 134)
移植运行系统数据 (WinCC flexible) (页 144)
移植集成的项目 (WinCC flexible) (页 148)
移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

有关移植的基本知识 (WinCC flexible)

简介

移植期间，WinCC flexible 项目中的项目数据会转换为 WinCC 中的新数据格式。系统不会通

过对数据进行评估来确定它们是否与待移植项目中的数据一致。编译期间，如果源项目发出

错误或警告，移植过程中并不会对其进行修正。这表明在移植之前，应成功编译项目而不出

现任何错误。请注意移植过程中的项目范围。WinCC 的各项功能也可以移植。有关更多信

息，请参见在线帮助中的“过程可视化 > 性能特点 > 工程组态系统”部分。     
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对象名称唯一

在 WinCC flexible 中，对象所在的文件夹清楚地对各个对象进行了标识。而分组形式的画面

对象则通过组名称清楚地标识。       
在 WinCC 中，一个 HMI 设备中的对象名称必须唯一。在同一个画面中，画面对象的名称必

须唯一。

移植过程将验证名称的唯一性。如果新规则检查出名称不唯一，则将重命名相关对象。重命

名的对象将带有后缀“#Mign”，其中“n”表示序号。

说明

更改后的 OPC DA 服务器名称

如果您已在 WinCC flexible 项目中对 OPC-DA 服务器进行了组态，原名称的 OPC-DA 服务器

在移植后将无法使用。 
在移植后的项目中，针对涉及的 OPC 客户端将 OPC-DA 服务器的名称更改为下列值：

“OPC.SimaticHMI.CoRtHmiRTm”。 

重命名变量时的注意事项

如果在 WinCC flexible 中将变量存放在不同的文件夹中，则在移植过程中根据文件夹名称和

变量名形成新的变量名。文件夹名称和变量名以字符 \ 分隔。例如，移植后的变量名为：

Plant1\Line3\Tag17。
如果移植后的名称超过 128 个字符，则新名称由字符串 #mig、一个连续数字、字符 # 以及 
WinCC flexible 中的变量名形成，例如 #mig2#Tag17。
如果在脚本中以动态方式构成变量名，则需要检查变量名称，确定是否存在移植过程中变为

“#mig”的变量。

受影响的对象

必要时将对以下对象进行重命名：

• 画面

• 面板

• 画面对象

• 图形

• 配方

• 结构
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• 结构元素

• 报警日志

• 变量

• 数据日志

• 连接

取消移植

下列情况下将取消移植：

• 如果在工程组态系统或运行系统中打开了待移植的项目。

• 如果硬盘上没有足够的存储空间用于为移植项目创建副本。

• 如果因安装的 SQL 服务器出现问题而使移植过程无法访问项目数据库。

• 如果因缺少用户授权而使移植过程无法访问项目数据库。

• 如果在集成项目的移植过程中选择“*.hmi”文件。对于集成项目的移植，用户必须选择

“*.s7”文件。

• 如果移植不支持创建项目时使用的版本。

• 如果已组态在项目中不支持的设备。

以移植格式保存项目

用户不必在项目所在的 PC 上执行全部 WinCC flexible 项目移植工作。可通过以移植格式保

存项目来准备移植。使用移植工具便能将 WinCC flexible 项目保存为移植格式。移植工具会

导出 WinCC flexible 项目中的工程数据，然后将其保存为移植格式“*.am”。   
实际移植过程中，将移植格式的数据复制到安装 TIA Portal 的 PC 上。

有关详细信息，请参见移植工具文档。

参见

移植 (WinCC flexible) (页 114)
移植引起的 HMI 设备更改 (WinCC flexible) (页 123)
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移植 WinCC flexible 项目 (WinCC flexible)

简介

项目移植过程中，将 WinCC flexible 项目中的数据加载到 WinCC 的新项目中。因此，在进

行项目移植时将自动创建一个新项目。不能移植到现有项目中。

可在 Portal 视图和“项目”视图中启动移植。

只应将项目移植到重新启动的 TIA Portal 中。 
有关集成项目移植的信息，请参见“移植集成的项目 (WinCC flexible) (页 148)”部分。

如果只需将项目保存为移植格式，则可使用移植工具。更多信息，请参见“有关移植的基本

知识 (WinCC flexible) (页 115)”。

说明

有关移植的更多支持信息

有关移植的 新信息，请参见 Siemens 的工业在线支持网站：

移植可视化 (http://support.automation.siemens.com/CN/llisapi.dll?
aktprim=100&lang=zh&referer=%2fCN%2f&func=cslib.cssearch&siteid=csius&extranet=s
tandard&viewreg=CN&&groupid=4000002&objaction=cssearch&content=adsearch%2Fa
dsearch%2Easpx)
如需更多帮助，请联系 SIMATIC 客户支持。

要求

• WinCC flexible 中有一个项目。

• 而且该项目在 WinCC flexible 中尚未打开。
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操作步骤

在 Portal 视图中进行项目移植的步骤如下：       
1. 选择“开始>移植项目”(Start > Migrate Project) 操作。

2. 在“源路径”(Source path) 框中，浏览到要移植的项目。

3. 选择 WinCC flexible 项目文件“*.hmi”或“*.am”。
4. 必要时更改要创建的项目的信息。例如，更改项目名称或项目路径。要移植的数据会在新项

目中创建。

5. 单击“移植”(Migrate)。
即会创建新项目并启动数据移植：

– “项目”视图打开。

– 移植进度显示在移植窗口中。

– 移植过程的警告和错误信息显示在巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 下。

– 有关移植的所有信息都将保存在日志文件中。

– 完成移植后，将会保存项目并显示一条消息。该消息中将包含一个链接，单击该链接

可以打开日志文件。

移植完成时，对于每个移植的 HMI 设备，您都会在项目树中找到新创建的设备。这些设备

包含移植的数据，例如画面、报警和变量。

在以后某个时间点打开移植日志

移植日志与移植的项目保存在一起。可以在以后某个时间点查看该日志。打开日志文件的步

骤如下：

1. 在项目树中打开“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 文件夹。在此文件夹中，包含之
先执行的所有移植的日志。

2. 双击所需的移植日志。
将打开日志。
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参见

移植 (WinCC flexible) (页 114)
移植集成的项目 (WinCC flexible) (页 148)
有关移植的基本知识 (WinCC flexible) (页 115)

编译和加载移植项目 (WinCC flexible)

编译已移植的项目

成功移植 WinCC flexible 项目后，首先需要进行重新编译，然后再加载到 HMI 设备中。在移

植前，只有当项目编译无错误，那么在移植后才能成功地进行编译。

如果编译移植项目过程中出现错误，则必须将其消除。

编译成功完成后，将项目加载到 HMI 设备。     

下载到 HMI 设备的设置

 HMI 设备的装载设置未包括在移植中。移植项目后，必须对加载的设置进行组态。

选择项目树中的 HMI 设备，然后从快捷菜单中选择“下载到设备 > 软件（完全加

载）”(Download to device > Software (complete loading))。“下载到设备扩展设

置”(Extended download to device) 对话框随即打开。组态此界面所需的设置。单击“加

载”(Load) 按钮。将重新编译项目并打开“加载预览”(Load preview) 对话框。

展开“覆盖”(Overwrite) 条目，验证以下选项的设置：

• “是否覆盖此设备中的现有用户管理数据”(Would you like to overwrite the existing user 
administration data from this device)

• “是否覆盖 HMI 系统上的现有配方数据”(Would you like to overwrite the existing recipe 
data on HMI system)

如果希望将来在项目中使用这些选项，则需对其进行组态。然后，将项目加载到 HMI 设备。

参见

移植 (WinCC flexible) (页 114)
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3.8.1.2 移植工程数据 (WinCC flexible)

HMI 设备 (WinCC flexible)

支持的 HMI 设备 (WinCC flexible)

简介

移植 WinCC flexible 中的项目时，须牢记 WinCC 并不支持所有 HMI 设备。必须区分以下情

况：

• WinCC 支持 HMI 设备。

按照原样移植项目，移植前后获得同一 HMI 设备。

• 使用兼容的替代型号替换 HMI 设备。

对项目进行移植。移植过程将使用兼容的替代型号替换 HMI 设备。有关详细信息，请参

见移植引起的 HMI 设备更改 (WinCC flexible) (页 123)。
• 不支持 HMI 设备。

如果 WinCC flexible 项目中包含不受 WinCC 支持的 HMI 设备，则移植过程将取消。要移

植该项目，则必须在 WinCC flexible 中将该 HMI 设备更改为 WinCC 所支持的 HMI 设备类

型。

如果库中包含不支持的 HMI 设备，则将执行移植。在 TIA Portal 的移植项目中，会在项

目库中创建不受支持设备的相关主副本。

WinCC flexible 和 WinCC 均支持以下类型的 HMI 设备：

精简系列面板  
• KTP400 Basic mono PN
• KTP400 Basic mono PN Portrait
• KTP600 Basic DP
• KTP600 Basic DP Portrait
• KTP600 Basic PN
• KTP600 Basic PN Portrait
• KTP600 Basic mono PN
• KTP600 Basic mono PN Portrait
• KTP1000 Basic DP
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• KTP1000 Basic PN
• TP1500 Basic PN

SINUMERIK PC
• OP 010 按键型

• OP 012 按键型

• OP 015 按键型

• OP 015A 按键型

• TP 015A 触摸屏 + 按键型

HMI 应用程序

• WinCC flexible Runtime
WinCC 只支持由这些 HMI 设备类型所提供的功能。

以下各部分说明了因受设备选型的限制而不能进行移植的其它功能。

移植前的调整

如果在待移植的项目中将 HMI 设备更改为其它具有不同画面大小的 HMI 设备，则必须先在 
WinCC flexible 中重新编译和保存项目，然后再进行移植。编译过程将调整画面和画面元素

的大小。   

参见

移植 (WinCC flexible) (页 114)
移植引起的 HMI 设备更改 (WinCC flexible) (页 123)
HMI 设备更改后的组态更改 (WinCC flexible) (页 126)
移植过程支持的对象 (WinCC flexible) (页 127)
连接移植 (WinCC flexible) (页 131)
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移植引起的 HMI 设备更改 (WinCC flexible)

简介

WinCC flexible 支持的一些 HMI 设备将会停止使用。这些 HMI 设备不再受 WinCC 支持。移植 
WinCC flexible 项目时，不受支持的 HMI 设备将替换为兼容的替代设备。

移植过程中仅更改 HMI 设备的类型。HMI 设备特定的数据并不会发生更改。 
HMI 设备的更改可能导致项目中出现不一致的情况。对于移植前能够兼容的项目，在更改 
HMI 设备后进行项目编译时可能出错。例如，其原因可能是更改后的 HMI 设备支持的存储

介质与原 HMI 设备的不同。

移植引起的 HMI 设备更改

下表列出了用来替换不受支持的 HMI 设备的对应替代设备。

不受支持的 HMI 设备 替代设备

HT 8 PCU50.3 -C（分辨率：640*480）
Mobile Panel 170 6'' Mobile Panel 177 6'' DP
Mobile Panel 277 8'' IWLAN Mobile Panel 277 8'' IWLAN V2
Mobile Panel 277F 8'' IWLAN Mobile Panel 277F 8'' IWLAN V2
OP010 按键型 PCU50.3B -C（分辨率：640*480）
OP012 按键型 PCU50.3B -C（分辨率：800*600）
OP015 按键型 PCU50.3B -C（分辨率：1024*768）
OP 08T PCU50.3 -C（分辨率：640*480）
TP015A 触摸按键型 PCU50.3B（分辨率：1024*768）
PC 477 12'' 按键型 PC 477B 12'' 按键型 PB
PC 477 12'' 触摸型 PC 477B 12'' 触摸型 PB
PC 477 15'' 按键型 PC 477B 15'' 按键型 PB
PC 477 15'' 触摸型 PC 477B 15'' 触摸型 PB
PC 477 19'' 触摸型 PC 477B 19'' 触摸型 PB
PC 577 12'' 按键型 IPC 577C 12'' 按键型 PB
PC 577 12'' 触摸型 IPC 577C 12'' 触摸型 PB
PC 577 15'' 按键型 IPC 577C 15'' 按键型 PB
PC 577 15'' 触摸型 IPC 577C 15'' 触摸型 PB
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不受支持的 HMI 设备 替代设备

PC 577 19'' 触摸型 IPC 577C 19'' 触摸型 PB
PC 670 10" 按键型 HMI IPC677C 12" 按键型 PB
PC 670 12'' 按键型 PC 677B 12'' 按键型 PB
PC 670 12'' 触摸型 PC 677B 12'' 触摸型 PB
PC 670 15'' 按键型 PC 677B 15'' 按键型 PB
PC 670 15'' 触摸型 PC 677B 15'' 触摸型 PB
PC 677 12'' 按键型 PC 677B 12'' 按键型 PB
PC 677 12'' 触摸型 PC 677B 12'' 触摸型 PB
PC 677 15'' 按键型 PC 677B 15'' 按键型 PB
PC 677 15'' 触摸型 PC 677B 15'' 触摸型 PB
PC 677 17'' 触摸型 PC 677B 17'' 触摸型 PB
PC 677 19'' 触摸型 PC 677B 19'' 触摸型 PB
PC 870 12" 按键型 HMI IPC677C 12" 按键型 PB
PC 870 15" 按键型 HMI IPC677C 15" 按键型 PB
PC 870 15" 触摸型 HMI IPC677C 15" 触摸型 PB
PC 877 12" 按键型 HMI IPC677C 12" 按键型 PB
PC 877 15" 按键型 HMI IPC677C 15" 按键型 PB
PC 877 15" 触摸型 HMI IPC677C 15" 触摸型 PB
PC 877 19" 触摸型 HMI IPC677C 19" 触摸型 PB
PC IL 70 12" 触摸型 HMI IPC577C 12" 触摸型 PB
PC IL 70 15" 触摸型 HMI IPC577C 15" 触摸型 PB
PC IL 77 12" 触摸型 HMI IPC577C 12" 触摸型 PB
PC IL 77 15" 触摸型 HMI IPC577C 15" 触摸型 PB
PC IL 77 19" 触摸型 HMI IPC577C 19" 触摸型 PB
PC IL 77 12" 按键型 HMI IPC577C 12" 按键型 PB
PC IL 77 15" 按键型 HMI IPC577C 15" 按键型 PB
P012T 触摸型 IPC 677C 12'' 触摸型 PB

（如果连接了 P350）
P012T 触摸型 IPC 477C 12'' 触摸型 PB

（如果连接了 P320）
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不支持以下设备，因此无法移植：

• OP 73 和 OP 73 微型面板

• TP 170 微型面板 6''
• TP 177 微型面板 6'' 和 TP 177 微型面板 6" 立式

• C7-635 6" 按键型和 C7-635 6" 触摸型

• C7-636 6" 按键型

• C7-636 10" 触摸型

• TP 77A 和 OP 77B
• TP 170A 6''
• TP 177A 6'' 和 TP 177A 6" 立式

• 单色 TP 170B 6'' 和彩色 TP 170B 6" 
• 单色 TP 177B 6'' DP 和彩色 TP 177B 6" PN/DP
• 单色 OP 170B 6"
• 单色 OP 177B 6'' DP 和彩色 OP 177B 6" PN/DP
• 彩色 TP 177B 4" PN/DP
• TP 270 6"
• TP 270 10"
• OP 270 6"
• OP 277 6"
• OP 270 10"
• TP 277 6"
• MP 177 6" 触摸型

• MP 270 6" 触摸型

• MP 270 10" 按键型和 MP 270 10" 触摸型

• MP 277 8" 按键型 V1 和 V2、MP 277 8" 触摸型 V1 和 V2
• MP 277 10" 按键型 V1 和 V2、MP 277 10" 触摸型 V1 和 V2
• MP 370 12" 按键型和 MP 370 12" 触摸型

• MP 370 15" 触摸型

• MP 377 12" 按键型和 MP 377 12" 触摸型
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• MP 377 15" 按键型和 MP 377 15" 触摸日光型

• MP 377 19" 触摸型

• TP 012 触摸型

• PC-R 按键型

• PC-R 触摸型和 PC-R 按键型

用户执行的 HMI 设备更改

如果某个项目包含 TIA Portal 中 WinCC 不支持的 HMI 设备，而且不存在任何兼容的替代设

备，则移植过程将取消。如果仍要移植此项目，用户必须在进行移植前自行更改连接到 
WinCC 的 HMI 设备。此时应使用 WinCC flexible 和 WinCC 均支持的 HMI 设备。

参见

支持的 HMI 设备 (WinCC flexible) (页 121)
有关移植的基本知识 (WinCC flexible) (页 115)

HMI 设备更改后的组态更改 (WinCC flexible)

说明

如果移植含有嵌入式画面的项目，这可能导致移植后的项目文件大于原项目文件。 

由移植引起的 HMI 设备更换

如果移植引起 HMI 设备发生更换，则现有 HMI 设备将替换为兼容的替代型号。 替代型号经

过进一步的发展，比原有设备具有更高的效率。 因此，新型号能支持原有型号的所有属性。 
这样一来，HMI 设备更换后只需对项目进行少量的改动。  

由用户引起的 HMI 设备更换

如果用户在移植前自行更换 HMI 设备，必须确保所使用的 HMI 设备支持项目中使用的所有

属性。 HMI 设备更换后在 WinCC flexible 中对项目进行编译。 移植前，项目必须完全兼容。 
然后将项目移植到 WinCC。 

参见

支持的 HMI 设备 (WinCC flexible) (页 121)
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移植过程支持的对象 (WinCC flexible)

简介

移植 WinCC flexible 项目时，与 WinCC 所支持的 HMI 设备相关的所有组态数据都将被移植。 
也就是说，基本上所有可用且可映射到新项目环境的对象类型和功能会被完全移植。

某些全局对象类型不会被移植。例如，字典和全局库。

支持的对象类型

支持移植以下对象类型：

• 动画

不移植已禁用的动画。

• 审计设置

• 审计报表

• 调度程序

• 用户管理

• 区域指针

• 面板

• 画面

• 画面模板

• 数据类型

• 函数列表

• 图形列表

• 显示和操作元素

受支持的 HMI 设备上可用的所有显示和操作元素都可以移植。

• 报警

• 报警类别

• 报警组

• 项目库

• 项目语言

• 报表
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• 配方

• 运行系统语言

• 运行系统脚本

• Sm@rtAccess/Sm@rtService
• 结构

• 系统事件

• 系统函数

• 文本

• 文本列表

• 变量

• 连接

• 有效范围

• 区域

• 周期

不支持的对象类型

移植不支持以下对象类型：

• 全局库

• 字典

• 项目版本

• 更改日志

画面浏览映射

WinCC 不支持 WinCC flexible 的画面浏览。 WinCC flexible 的画面层级数据不会进行移植。 
要映射 WinCC flexible 的画面浏览功能，各浏览按钮应移植到 WinCC 中提供的按钮。 移植到

“ActivateScreen”系统函数的各系统函数会移植到相应按钮的“单击”事件。 WinCC flexible 
中使用的以下系统函数不可用于 WinCC 中的画面浏览：

• ActivateRootScreen
• ActivateLeftScreen
• ActivateRightScreen
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3.8 移植 WinCC 项目

移植项目和程序

128 编程和操作手册, 11/2022



• ActivateParentScreen
• ActivateFirstChildScreen
这些系统函数将移植到“ActivateScreen”系统函数。 并从画面层级数据获取“画面名称”参

数。 如果从不包含在画面层级中的画面调用任何一个指定的系统函数，创建的

“ActivateScreen”函数将不包含参数。 移植后，必须针对此系统函数组态所需的画面。

在包含面板的画面中的选项卡顺序

在包含面板的画面中，移植后会导致画面和面板中的选项卡顺序均发生改变。

画面模板移植

WinCC 提供了使用画面模板的扩展概念。 并为每台设备提供了一个全局画面和多个模板。 移
植 WinCC flexible 模板期间，其中包含的对象和模板中组态的属性都会移植到 WinCC 画面

模板的扩展概念中。

以下对象将移植到 WinCC 的“全局画面”：

• 报警窗口

• 报警指示器

• 帮助指示器

• 带功能键 HMI 设备的功能键

所有其它对象和属性则移植到 WinCC 的模板。

对象和属性同相应模板的连接会自动调整。

参见

支持的 HMI 设备 (WinCC flexible) (页 121)
移植 (WinCC flexible) (页 114)
移植引起的对象属性值更改 (WinCC flexible) (页 130)
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移植引起的对象属性值更改 (WinCC flexible)

简介

统一 WinCC V7 和 WinCC flexible 的对象属性要求在移植过程中对对象属性进行更改。移植

过程采用的更改计算方式决定了移植前后的对象表示内容相同。移植过程发生的更改可导致

组态过程中某些对象属性的测量单位和值不同。 

移植对象的字体设置

在 WinCC V7 和 WinCC flexible 中，测量单位“磅”用于表示对象采用的字体大小。在 WinCC 
中，测量单位“像素”用于表示对象采用的字体大小。移植过程中，字体大小按 100% 缩放

级别执行相应转换，从而确保字体表示具有相同的大小。由于测量单位不同，因此会导致移

植后字体大小的数值发生更改。     
示例：

移植前字体样式 移植后字体样式

Arial 10 磅 Arial 13 像素

Arial 16 磅 Arial 21 像素

Tahoma 10 磅 Tahoma 13 像素

Tahoma 16 磅 Tahoma 21 像素

对象界限移植

在 WinCC flexible 中，一些对象允许在设置表示组态的对象界限时输入 <0 或 >127 的值。在 
WinCC 中，对象界限的取值范围限于 0 至 127。移植过程中，值 <0 到“0”和值>127 将更改为

“127”。

参见

移植过程支持的对象 (WinCC flexible) (页 127)
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连接 (WinCC flexible)

连接移植 (WinCC flexible)

简介

如果要移植的项目中使用了受支持的通信驱动程序，则该驱动程序也将在 WinCC 中继续使

用。通过此驱动程序进行通信的对象将按照原样移植。不需要进行重做工作。

WinCC 并非支持 WinCC flexible 中提供的所有通信驱动程序。如果要移植的项目中使用了不

受支持的驱动程序，则可能出现以下两种情况：

1. 为使用的驱动程序提供兼容的备用驱动程序。

2. 没有为使用的驱动程序提供兼容的备用驱动程序。

具有兼容的备用驱动程序

如果 WinCC 中存在可以访问所用 PLC 或兼容 PLC 的驱动程序，则移植过程中将自动替换驱

动程序。

如果所用的驱动程序被替换，将收到相应的警告。

这种情况下，应通过移植报表检查所有外部变量和区域指针在移植后是否有效。

如果所用的驱动程序已被替换，所有连接参数都将复位为标准值。CPU 类型也将根据相应的 
PLC 进行调整。但所连接的变量和区域指针的属性不发生更改。

没有兼容的备用驱动程序

如果 WinCC 中没有可以访问所用 PLC 或兼容 PLC 的驱动程序，则组态的连接不会移植。所

有通过该驱动程序连接到 PLC 的外部变量都将转换为内部变量。转换期间，外部变量的属性

将丢失，例如，PLC 中的地址。所有变量更改都会记录在移植报表中。

移植并组态连接之后，必须重新将变量连接到 PLC。
如果没有移植驱动程序，将收到相应的警告。

转换通信驱动程序

下表显示了 WinCC flexible 和 WinCC 之间的通信驱动程序映射关系。
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受支持的通信驱动程序

WinCC flexible WinCC
Allen Bradley DF1 Allen Bradley DF1
Mitsubishi FX Mitsubishi FX
Modicon MODBUS Modicon MODBUS RTU
Modicon MODBUS TCP/IP Modicon MODBUS TCP/IP
Omron Hostlink/Multilink Omron HostLink
OPC OPC
SIMATIC HMI HTTP 协议 SIMATIC HMI HTTP 协议

SIMATIC S7 200 SIMATIC S7 200
SIMATIC S7 300/400 SIMATIC S7 300/400

兼容的通信驱动程序

WinCC flexible WinCC
Allen Bradley DH485 Allen Bradley DF1
Allen Bradley E/IP C.Logix Allen Bradley EtherNet/IP
Mitsubishi Protocol 4 Mitsubishi MC TCP/IP 1)

1) 如果正在使用 FX2N 控制器，则必须在移植后设置 Mitsubishi FX 通信驱动程序。

不受支持的通信驱动程序

WinCC flexible WinCC
GE Fanuc SNP 不支持

ISAC 不支持

LG GLOFA-GM 不支持

SIMATIC 500/505 DP 不支持

SIMATIC 500/505 系列 不支持

SIMATIC S5 AS511 不支持

SIMATIC S5 DP 不支持

Telemecanique Uni-Telway 不支持
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参见

移植 (WinCC flexible) (页 114)
支持的 HMI 设备 (WinCC flexible) (页 121)
修改不可移植的连接的组态 (WinCC flexible) (页 133)
区域指针移植 (WinCC flexible) (页 134)
变量移植 (WinCC flexible) (页 134)

修改不可移植的连接的组态 (WinCC flexible)

简介

如果无法移植连接，可选择执行以下操作：

• 移植前在 WinCC flexible 中更改组态

• 移植后更改组态

移植前更改连接

如果移植过程不支持所选择的用于连接的通信驱动程序，必须选择移植支持的驱动程序。 此
外，HMI 设备也须支持所选的通信驱动程序。   
如果所用的 HMI 设备没有适当的驱动程序，则必须使用适当的 HMI 设备。 然后在 WinCC 
flexible 中更改组态并重新编译项目。 成功修改和编译后再移植项目。 这样，连接也会被移

植。

移植前更改连接

如果要移植的 WinCC flexible 项目中存在未移植的连接，则该连接的所有外部变量都将映射

到内部变量。 所涉及的每个变量都会在移植协议中具有相应的条目。 
必须在移植后组态新连接。 为该连接选择支持所用 HMI 设备的通信驱动程序。 如果所用的 
HMI 设备没有适当的驱动程序，则必须使用适当的 HMI 设备。

如果已组态新连接，则必须在移植前重新连接所有映射到内部变量的变量。 打开移植报表，

以便轻松执行重新组态工作。 根据日志条目重新组态这些变量。

如果项目包含区域指针，则还须对这些指针进行重新组态。 移植日志中也将显示这些区域

指针的相应条目。

有关移植日志的详细信息，请参见移植 WinCC flexible 项目 (WinCC flexible) (页 118)部分。
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参见

连接移植 (WinCC flexible) (页 131)
移植 WinCC flexible 项目 (WinCC flexible) (页 118)

区域指针移植 (WinCC flexible)

简介

是否移植区域指针取决于所使用的通信驱动程序。 
• 如果移植支持所用的通信驱动程序，则移植过程中将原封不动地采用 WinCC flexible 的区

域指针。

• 如果移植不支持所用的通信驱动程序，则区域指针不会进行移植。

区域指针移植

如果完全移植区域指针使用的连接，则区域指针也将完全移植。 并且原封不动地采用区域

指针的各个参数。

如果在移植前替换连接的通信驱动程序，则应检查区域指针的所有参数在移植后是否仍然有

效。

如果未移植区域指针使用的连接，则区域指针也不会移植。有关详细信息，请参见“修改不

可移植的连接的组态 (WinCC flexible) (页 133)”。

参见

连接移植 (WinCC flexible) (页 131)
修改不可移植的连接的组态 (WinCC flexible) (页 133)

变量移植 (WinCC flexible)

简介

移植变量时需要特别注意一些事项。应区分以下几个方面：

• 移植变量的数据类型

• 移植内部变量

• 移植外部变量
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• 变量名称

• 变量限制

移植数据类型

与 WinCC flexible 相比，WinCC 提供了一些其它数据类型并使用不同的数据类型名称。移植

相关变量时，WinCC flexible 中的数据类型将被映射到 WinCC 中相应的数据类型。有关详细

信息，请参见移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)。

移植内部变量

内部变量始终会完全移植。只有数据类型的名称和变量名可能会由于移植的原因而发生改变。

移植外部变量

如果移植了外部变量使用的连接，则外部变量也将完全移植。 是否移植外部变量取决于移

植过程是否支持所用的通信驱动程序。有关详细信息，请参见连接移植 (WinCC flexible) 
(页 131)。
如果未移植外部变量使用的连接，则外部变量也不会移植。 这种情况下，外部变量将映射

到内部变量。 移植后，必须组态新的连接并将这些变量重新连接到 PLC 的变量。

移植变量名称

在 WinCC flexible 中，不同文件夹中的变量可以具有相同的名称。但是，WinCC 中已组态的 
HMI 设备上的变量名称必须唯一。 这表明移植过程中将对来自不同文件夹但名称却相同的

变量进行重命名。有关详细信息，请参见“有关移植的基本知识 (WinCC flexible) (页 115)”。

参见

连接移植 (WinCC flexible) (页 131)
移植 (WinCC flexible) (页 114)
报警类别和报警组移植 (WinCC flexible) (页 136)
移植脚本 (WinCC flexible) (页 139)
语言相关内容的移植 (WinCC flexible) (页 141)
库移植 (WinCC flexible) (页 143)
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移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)
有关移植的基本知识 (WinCC flexible) (页 115)

移植结构 (WinCC flexible)
在 WinCC 中，HMI 用户数据类型不支持“StringChar”数据类型。 
如果在 WinCC flexible 项目的结构中使用此数据类型，则执行移植会在 HMI 数据类型中创建

无效元素。

移植后，必须在 WinCC 中重新处理此用户数据类型并启用用户数据类型。 
同时，还要检查以下元素的偏移量以及面板与该用户数据类型的元素之间的所有现有互连。

如果需要，调整元素。

日志的移植

日志的存储位置

WinCC flexible 可以将日志存储在安装 WinCC flexible 时自动设置的数据库中（“系统定义

的数据源”(System-defined data source) 设置）。 此选项在 WinCC 中不可用。

如果在 WinCC flexible 项目中使用了此项设置，它在移植过程中将更改为“用户定义的数据

源名称”(User-defined name of data source)。 在数据库中存储日志前，必须先在 Windows 
控制面板中组态 ODBC 数据源，然后将在此指定的用户数据源名称组态为 WinCC 日志中的

“数据源名称”(name of the data source)。

报警类别和报警组移植 (WinCC flexible)

更改报警类别的名称

与 WinCC flexible 不同的是，预定义报警类别的名称不依赖于当前使用的用户界面语言。移

植期间，报警类别的名称按如下方式分配：

WinCC flexible WinCC
错误 Alarms
系统 System
警告 Events

报警类别的名称可在移植后根据需要更改。
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移植报警组

移植过程将只移植实际使用的报警组。     
ID 从 1 到 31 的报警组将全部按照原样移植。

系统在 WinCC 中为各报警类别创建相应的报警组。从数字 32 开始，以连续递增的方式为这

些由系统创建的报警组分配 ID。各个 WinCC 项目中的 4 个预定义报警类别按其所在报警组

自动采用 ID 32 - 35。创建的其它报警组将分配给各个用户自定义的报警类别，并为每个报

警类别另外分配一个 ID。因此在移植后，ID 大于 31 的报警组的 ID 可能发生改变。此步骤

还会更改为各个 ID 所分配的报警组名称。 
示例：

在下面的示例中，可以看到在 WinCC 中针对移植进行的 ID 分配。 

报警组 WinCC flexible 中的 
ID

WinCC 中的 ID  

报警组 1-16 1-16 1-16 系统报警的默认报警组

报警组 17-31 17-31 17-31 自定义报警组

    32-35 WinCC 中预定义报警类别的默认报警

组。

报警组 32 32 36 在 WinCC 中更改了为报警组分配的 ID
报警组 33 33 37 在 WinCC 中更改了为报警组分配的 ID

另请注意：

当移植组名称可能相同的报警组时，移植过程会更改该组名称。例如，在名称末尾包含空格

的组名称。移植过程将删除名称末尾的所有现有空格。如果由于该删除操作而导致两个组的

名称相同，则移植过程会对后面的报警组的组名称添加后缀“#Mign”，其中“n”代表序号。

示例：

WinCC flexible 中存在以下报警组： 
“AlarmGroup_18”
“AlarmGroup_18”- 组名称中包含一个空格

“AlarmGroup_18”- 组名称中包含两个空格

“AlarmGroup_18”是编号 大的报警组。 
移植后的结果：

“AlarmGroup_18”
“AlarmGroup_18#Mig1”
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“AlarmGroup_18#Mig1.1”

更改报警类别的名称

与 WinCC flexible 不同的是，预定义报警类别的名称不依赖于当前使用的用户界面语言。移

植期间，报警类别的名称按如下方式分配：     

WinCC flexible WinCC
错误 Errors
系统 System
警告 Warnings

报警类别的名称可在移植后根据需要更改。

ALARM_S 消息和 SIMATIC SFM 消息的显示

在 WinCC flexible 中，可以激活集成项目中 ALARM_S 消息的显示等级。在 WinCC flexible 
中，通过单独设置来激活 SIMATIC SFM 消息的显示。在 WinCC 中不需要单独设置来激活 
SIMATIC SFM 消息的显示。在 WinCC 中，只需通过激活相应的显示等级即可控制 
SIMATIC SFM 消息和 ALARM_S 消息的显示。

更改后的概念可能使消息的显示在移植后发生改变。

如果在 WinCC flexible 项目中激活 ALARM_S 消息的所有显示等级，而取消激活 SIMATIC SFM 
消息的显示，则移植后将显示 ALARM_S 消息和 SIMATIC SFM 消息。

为确保移植后只显示 ALARM_S 消息，必须在移植到 STEP 7 后为 SIMATIC SFM 消息分配未

使用的显示等级。然后需要在 WinCC 中取消激活此显示等级。

如果在 WinCC flexible 项目中取消激活 ALARM_S 消息的所有显示等级，而激活 SIMATIC SFM 
消息的显示，则移植后不会显示 ALARM_S 消息和 SIMATIC SFM 消息。

为确保移植后只显示 SIMATIC SFM 消息，必须在移植到 STEP 7 后为 SIMATIC SFM 消息分配

未使用的显示等级。然后需要在 WinCC 中激活此显示等级。

显示等级取决于 STEP 7 中的设置。STEP 7 中 SIMATIC SFM 消息的默认设置为显示等级“0”。
要在 WinCC 中激活显示，必须激活显示等级“0”。
在 WinCC 中相应 HMI 设备的运行系统设置的“消息”(Messages) 类别中激活显示等级。
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参见

变量移植 (WinCC flexible) (页 134)

移植脚本 (WinCC flexible)

简介

WinCC flexible 中创建的 VB 脚本可以进行移植。 VB 脚本必须能够在 WinCC flexible 中正常

运行才能成功移植。

说明

脚本错误

在移植后的初始测试运行过程中定位脚本错误的 有效方法是使用安装的脚本调试程序和诊

断控件。
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VB 脚本移植

移植过程会对脚本进行分析，并在必要时根据 WinCC 系统行为调整脚本。 调整部分如下：        
• 名称发生改变的系统函数将被重命名。

涉及的系统函数如下：

WinCC flexible 中的函数名称 WinCC 中的函数名称

IncreaseValue IncreaseTag
DecreaseValue DecreaseTag
SetBrightness SetAndGetBrightness
SetValue SetTag

• 根据 WinCC 系统行为调整以系统函数的参数形式对变量进行的访问。 在 WinCC 中，脚

本不再像 WinCC flexible 中那样转换。 而是直接作为源代码执行。 因此，采用的 VBS 语
法规则更加严格。 移植变量调用时始终采用带引号的格式。 如果一个系统函数允许使用

多种参数类型，则这些类型在移植后将带有关键字“SmartTags”。
示例 1：
变量“temperature”的值应按值“1”递增。

WinCC flexible 中的有效表达式：

IncreaseValue temperature, 1
IncreaseValue "temperature", 1
IncreaseValue SmartTags("temperature"), 1
WinCC 中的有效表达式：

IncreaseTag "temperature", 1
示例 2：
用户所用的系统函数中允许使用多个参数。 变量“temperature”的值应按变量“heatcontrol”
的值递增。

WinCC flexible 中的有效表达式：

IncreaseValue "temperature", "heatcontrol"
WinCC 中的有效表达式：

IncreaseTag "temperature", SmartTags("heatcontrol")
• 移植过程中重命名的对象也会在脚本中使用时在其中进行重命名。 有关重命名对象的详

细信息，请参见“有关移植的基本知识 (WinCC flexible) (页 115)”部分。 在重命名对象时

只需遵守以下规则：

如果通过脚本来访问由脚本动态生成名称的对象，则移植时无法自动更改脚本中的对象

名称。 在这种情况下，必须在移植后纠正脚本中生成的对象名称。 
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参见

变量移植 (WinCC flexible) (页 134)
有关移植的基本知识 (WinCC flexible) (页 115)

语言相关内容的移植 (WinCC flexible)

简介

WinCC 提供有使用不同语言组态项目的选项，与 WinCC flexible 提供的选项相同。WinCC 所
支持的所有语言都包括在项目的移植范围内。 

移植与语言相关的内容

将移植以下与语言相关的内容：             
• 项目语言

• 项目文本

• 运行系统中显示的字体

• 与语言相关的图形

移植与语言相关的内容时需要考虑以下事项：

• 执行移植过程的 PC 上的操作系统必须支持项目中所使用的项目语言。

• 执行移植过程的 PC 上必须安装显示运行系统的字体。

• 移植不支持字典。
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移植后集成项目的编辑语言

在集成项目的移植过程中，要从 STEP 7 和 WinCC flexible 移植的项目组件还会附带各自的

编辑语言设置。在 WinCC 中，所有项目组件只使用一种编辑语言。在移植过程中，将为移

植的项目激活在移植前 STEP 7 中设置的编辑语言。如果此设置与 WinCC flexible 的设置不同，

则已组态文本在 WinCC 中将不再可见。在使用位置不会显示任何文本，或只显示条目“Text”。
为了使文本可见，必须更改编辑语言。单击 TIA Portal 右侧边缘的“任务”(Tasks) 任务卡，并

在“语言和资源”(Language & Resources) 区域中选择正确的编辑语言。

不支持的语言

是否能够移植与语言相关的内容，取决于 WinCC 是否支持相应语言。 
如果某个项目仅包含 WinCC 不支持的项目语言，则不会移植该项目。

如果某个项目同时包含支持和不支持的项目语言，则仅移植所支持的语言。并将编辑语言和

参考语言设置为所支持的语言。
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WinCC 不支持以下语言：

• 阿拉伯语

• 希伯来语

• 迪维希语

• 古吉拉特语

• 埃纳德语

• 泰米尔语

• 泰卢固语

• 乌尔都语

• 旁遮普语

• 波斯语

• 叙利亚语

参见

变量移植 (WinCC flexible) (页 134)

库移植 (WinCC flexible)

简介

移植库时需要考虑以下两种不同情况：

1. 移植项目库

2. 移植全局库

移植项目库

项目库与项目数据同时存储在项目文件中。 因此，项目库的移植限制条件与项目数据的相

同。   

移植全局库

移植不支持全局库。 但仍将移植项目中使用的库对象。 如果在项目中使用了某些库对象，之

后这些库对象不再与库相关联，那么将复制这些库对象。
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要移植全局库，必须将库中包含的对象复制或移动到项目库。 这样，这些对象就包括到移

植范围内。 在 WinCC 中，将移植的对象移动到所创建的新全局库。 可以复制或移动单个对

象或整个库类别。   

参见

变量移植 (WinCC flexible) (页 134)

3.8.1.3 移植运行系统数据 (WinCC flexible)

移植运行系统数据 (WinCC flexible)

简介

移植项目时仅移植组态数据。 运行系统数据不受影响。 移植后需要更新运行系统数据。

运行系统数据由以下几个部分组成： 
• 运行系统项目

运行系统项目包含编译的项目数据。

• 配方数据和用户管理

配方数据和用户管理是可以在运行系统中更改的数据。

• 日志数据

变量日志和报警日志的数据在运行系统中采集和记录。

移植配方数据和用户管理

如果在运行系统中更改了配方数据和用户管理，则需要在加载移植项目前备份 HMI 设备中

的这些信息。

根据所用 HMI 设备的不同，可以采用不同的方式保存上述数据。

如果 HMI 设备支持外部存储介质且配方数据存储在该介质中，则数据仍然保留在该存储介

质上。 外部存储介质指存储卡或网络驱动器等介质。 移植后可重复使用这些数据。 但用户

管理并未保存在外部存储介质中，因此必须使用 ProSave 等设备保存这些数据。
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如果配方数据保存在 HMI 设备的内部存储器中，则应将这些数据保存到外部存储介质中。 可
使用 ProSave 保存配方数据。 如果已在项目中组态相应的系统函数，则可使用这些系统函

数。 适用于配方数据的系统函数如下：

• “ExportDataRecords”用于备份

• “ImportDataRecords”用于恢复

通过在 WinCC 中再次编译运行系统项目并将其加载到 HMI 设备中，即可对运行系统项目进

行更新。

将移植项目加载到 HMI 设备后，可以将配方数据和用户管理恢复到 HMI 设备。

参见

移植 (WinCC flexible) (页 114)
备份配方数据和用户管理 (WinCC flexible) (页 145)
恢复配方数据和用户管理 (WinCC flexible) (页 146)
备份日志数据 (WinCC flexible) (页 147)

备份配方数据和用户管理 (WinCC flexible)

简介

要继续在移植的项目中使用配方数据和用户管理，需要先备份 HMI 设备中的这些数据。 然
后将数据加载到移植的 WinCC 项目中。 使用 ProSave 备份数据。

要求

• 运行系统中的 WinCC flexible 项目正在 HMI 设备上运行。

• HMI 设备已连接到安装了 ProSave 的 PC。

步骤

要备份配方数据和用户管理，请按以下步骤操作：

1. 启动 ProSave。
2. 在“常规”(General) 选项卡中，选择设备类型和连接参数。

3. 打开“备份”(Backup) 选项卡。
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4. 在“数据类型”(Data type) 框中选择“设备存储器中的配方”(Recipes from the device memory) 
条目。
请勿选择“完全备份”(Complete backup)，否则无法在恢复配方数据时单独选择某些数据。

5. 在“另存为”(Save as) 框中，选择所需的位置并单击“开始备份”(Start Backup)。
将保存配方数据。

6. 在“数据类型”(Data type) 框中，选择“用户管理”(User administration) 并单击“开始备
份”(Start Backup)。
将保存用户管理。

有关详细信息，请参见 ProSave 的在线帮助。

其它方法

ProSave 随 WinCC flexible 一起自动安装。 在组态 PC 上的 WinCC flexible 中，通过菜单命令

“项目 > 传送”(Project > Transfer)，可访问 ProSave 的全部功能。

还可以通过 WinCC flexible 中集成的 ProSave，备份配方数据和用户管理。 启动 WinCC 
flexible，并选择菜单命令“项目 > 传送 > 备份”(Project > Transfer > Backup)。 按步骤 4-6 所
述，备份配方数据和用户管理。

参见

移植运行系统数据 (WinCC flexible) (页 144)

恢复配方数据和用户管理 (WinCC flexible)

简介

要在移植后继续使用已保存的配方数据和用户管理，则需先编译移植的项目并将其加载到 
HMI 设备。 然后，可以将保存的数据传送到 HMI 设备。 使用 ProSave 恢复数据。 

要求

• 移植的项目已传送到 HMI 设备并正在运行系统中运行。

• HMI 设备已连接到安装了 ProSave 的 PC。

步骤

要将保存的配方数据和用户管理加载到 HMI 设备，请按以下步骤操作：

1. 启动 ProSave。
2. 在“常规”(General) 选项卡中，选择设备类型和连接参数。
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3. 打开“恢复”(Restore) 选项卡。

4. 在“打开...”(Opening...) 框中，浏览到已保存的项目数据所在的位置并选择该文件。

5. 单击“开始恢复”(Start Restore)。
配方数据将传送到 HMI 设备。

6. 重复步骤 4-5 以恢复用户管理。
用户管理将传送到 HMI 设备。

有关详细信息，请参见 ProSave 的在线帮助。

其它方法

ProSave 随 WinCC 自动安装。在组态 PC 上的 WinCC flexible 中，通过菜单命令“项目 > 传
送”(Project > Transfer)，可访问 ProSave 的全部功能。

还可以通过 WinCC 中集成的 ProSave，恢复配方数据和用户管理。 启动 WinCC 并选择菜单

命令“在线 > 设备维护 > 恢复”(Online > Device maintenance > Restore)。 执行步骤 4-6，恢

复配方数据和用户管理。

参见

移植运行系统数据 (WinCC flexible) (页 144)

备份日志数据 (WinCC flexible)

简介

如果 HMI 设备支持外部存储介质且日志数据存储在该介质中，则数据仍然保留在该存储介

质上。 外部存储介质指存储卡或网络驱动器等介质。 如果日志保存在外部存储介质中，则

移植的项目可在移植后重新访问该存储位置。 这种情况下，不允许备份日志数据。

备份日志数据

如果要在移植前将日志数据备份到外部介质，可选择执行以下操作：

• 使用“ArchiveLogFile”进行备份。

如果已在 WinCC flexible 项目中组态“ArchiveLogFile”函数，可使用此函数来备份数据。

• 通过 Windows 资源管理器的“复制粘贴”功能将日志文件复制到外部存储介质或网络驱

动器中。
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参见

移植运行系统数据 (WinCC flexible) (页 144)

3.8.1.4 移植集成的项目 (WinCC flexible)

移植集成的项目 (WinCC flexible)

简介

集成在 STEP 7 中的项目包含的控制器和 HMI 设备通过组态链接到一起。WinCC flexible 和 
STEP 7 的组态数据也会相连。移植集成的项目时，将会移植包括 WinCC flexible 和 STEP 7 组
件在内的整个项目。连接保持不变。

说明

建议您在 WinCC flexible 中编译并保存集成的项目，然后再进行移植。如果编译完成且未出

现错误，则可以确定 WinCC flexible 和 STEP 7 中的数据已经同步。

移植集成的项目

移植集成的项目时，WinCC flexible 组件的移植要求与非集成 WinCC flexible 项目的移植要

求相同。WinCC flexible 组件中包含的对象和属性（例如 HMI 设备或通信驱动程序）必须受 
WinCC 支持。必须在组态的连接上激活“在线”属性。未激活“在线”(Online) 属性的连接

将不会被移植。

除了 WinCC flexible 组件的要求外，集成项目的 STEP 7 组件也有一定的要求。STEP 7 V5.4 
SP5 或 V5.5 组件中包含的对象和属性必须受 STEP 7 支持。有关详细信息，请参见 STEP 7 文
档。     
要完整地移植一个集成项目并在随后进行编辑，必须在执行移植的 PC 上安装以下组件：

• STEP 7 V5.4 SP5 或 STEP 7 V5.5
• WinCC flexible 2008 SP2 或 WinCC flexible 2008 SP3 或 WinCC flexible 2008 SP5
• STEP 7
如果只想将项目保存为移植格式，可使用移植工具。有关详细信息，请参见 有关移植的基

本知识 (WinCC flexible) (页 115)。
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集成项目总是会完全移植。如果只想移植集成项目中包含的 WinCC flexible 项目，需要在移

植前将其与 STEP 7 项目分离。若要将项目从集成形式的项目中分离，可在 STEP 7 V5.4 SP5 
或 V5.5 中打开项目。在 SIMATIC Manager 中打开 WinCC flexible 项目。该项目即通过 WinCC 
flexible 打开。在 WinCC flexible 中，选择菜单命令“项目 > 从 STEP 7 复制项目”(Project > 
Copy project from STEP 7)。WinCC flexible 将保存一份该项目的非集成副本。

参见

移植 (WinCC flexible) (页 114)
移植集成的项目 (WinCC flexible) (页 149)
有关移植的基本知识 (WinCC flexible) (页 115)

移植集成的项目 (WinCC flexible)

简介

移植集成的项目时，WinCC flexible 项目和 STEP 7 项目的组件都将移植。这意味着需要选择

文件扩展名为“*.s7p”的项目文件进行移植。移植过程中，现有项目的数据被复制和移植到新

项目。不能移植到现有项目中。

可在 Portal 视图和“项目”视图中启动移植。

只应将项目移植到重新启动的 TIA Portal 中。

如果只需将项目保存为移植格式，则可使用移植工具。更多信息，请参见移植的基本知识 
(WinCC flexible)。

要求

• 已安装 STEP 7 V5.4 SP5 或 STEP 7 V5.5 以及使用的所有选件包。

• 已安装 STEP 7 和使用的所有选件包。

• 已重新启动 TIA Portal。
• 在 WinCC 中没有已打开的项目。

• 集成项目可用。

• 未打开集成项目。
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操作步骤

要在 Portal 视图中移植集成项目，请按以下步骤操作：       
1. 选择“开始>移植项目”(Start > Migrate Project) 操作。

2. 在“源路径”(Source path) 框中，浏览到要移植的项目。

3. 选择“*.s7p”项目文件。

4. 必要时更改要创建的项目的信息。例如，更改项目名称或项目路径。要移植的数据会在新项
目中创建。

5. 要移植具有硬件组态的项目，请启用“包括硬件组态”(Include hardware configuration)。

将项目移植到 TIA Portal 项目

3.8 移植 WinCC 项目

移植项目和程序

150 编程和操作手册, 11/2022



6. 单击“移植”(Migrate)。
即会创建新项目并启动数据移植：

– “项目”视图打开。

– 移植进度显示在移植窗口中。

– 移植过程的警告和错误信息显示在巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 下。

– 有关移植的所有信息都将保存在日志文件中。

– 移植完成时，将显示一条消息。该消息中将包含一个链接，单击该链接可以打开日志

文件。

7. 移植完毕后，保存项目。

移植完成时，将在项目树中为每个移植的 HMI 设备和控制器显示一个新创建的设备。这些

设备中包含移植的数据。

说明

带有报警视图的集成项目

在项目移植过程中，可禁用报警视图中的报警类别。项目移植完成后，需检查报警视图中的

设置。根据需要，可在报警视图的巡视窗口中，在“属性 > 常规”(Properties > General) 下
启用所需的报警类别。 

在以后某个时间点打开移植日志

移植日志与移植的项目保存在一起。可以在以后某个时间点查看该日志。打开日志文件的步

骤如下：

1. 在项目导航中打开“公共数据 > 日志”(Common data > Logs)。
2. 双击日志文件。将打开该移植日志。

参见

移植集成的项目 (WinCC flexible) (页 148)
有关移植的基本知识 (WinCC flexible) (页 115)
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3.8.1.5 引用 (WinCC flexible)

移植数据类型 (WinCC flexible)

简介

为了统一 PLC 和 HMI 系统使用的数据类型，一些内部 HMI 变量的数据类型进行了重命名。 命
名按照 IEC 约定实施。由于仅名称发生更改，因此内部变量的组态保持不变。 
下表介绍了 WinCC flexible 和 WinCC 之间内部数据类型的映射关系。

移植内部数据类型

移植期间内部数据类型按如下方式进行映射：    

WinCC flexible 的内部数据类型 WinCC 的内部数据类型

Bool Bool
Char SInt
Byte USInt
Int Int
UInt UInt
Long DInt
ULong UDInt
Float Real
Double LReal
String WString
DateTime DateTime

移植外部数据类型

有关如何映射可用通信驱动程序的说明，请参见以下各页。

参见

移植 (WinCC flexible) (页 114)
移植 Allen-Bradley DF1 的数据类型 (WinCC flexible) (页 153)
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移植 Allen-Bradley DH485 的数据类型 (WinCC flexible) (页 154)
移植 Allen-Bradley Ethernet IP 的数据类型 (WinCC flexible) (页 155)
移植 GE Fanuc SNP 的数据类型 (WinCC flexible) (页 155)
移植 LG GLOFA GM 的数据类型 (WinCC flexible) (页 156)
移植 Mitsubishi FX 的数据类型 (WinCC flexible) (页 157)
移植 Modicon Modbus 的数据类型 (WinCC flexible) (页 158)
移植 Modicon Modbus TCP/IP 的数据类型 (WinCC flexible) (页 159)
移植 Omron Hostlink/Multilink 的数据类型 (WinCC flexible) (页 160)
移植 OPC 的数据类型 (WinCC flexible) (页 160)
移植 SIMATIC 500/505 DP 的数据类型 (WinCC flexible) (页 161)
移植 SIMATIC 500/505 serial 的数据类型 (WinCC flexible) (页 162)
移植 SIMATIC S5 AS511 的数据类型 (WinCC flexible) (页 163)
移植 SIMATIC S5 DP 的数据类型 (WinCC flexible) (页 164)
移植 SIMATIC S7 200 的数据类型 (WinCC flexible) (页 164)
移植 SIMATIC S7 300/400 的数据类型 (WinCC flexible) (页 165)
移植 Telemecanique Uni-Telway 的数据类型 (WinCC flexible) (页 168)
移植 Mitsubishi Protocol 4 的数据类型 (WinCC flexible) (页 157)
移植 SIMATIC HMI HTTP Protocol 的数据类型 (WinCC flexible) (页 162)

移植 Allen-Bradley DF1 的数据类型 (WinCC flexible)

移植 Allen-Bradley DF1 数据类型

在移植到 WinCC 的过程中，Allen-Bradley DF1 通信驱动程序的数据类型按如下方式进行映

射：  

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

ASCII ASCII
BCD4 UInt
BCD8 UDInt
Bit Bool

将项目移植到 TIA Portal 项目
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WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Int Int
Long DInt
Real Real
UInt UInt
ULong UDInt

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 Allen-Bradley DH485 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 Allen-Bradley DH485
Allen-Bradley DH485 通信驱动程序不受 WinCC 支持，其被替换为 Allen-Bradley DF1 驱动程

序。在移植到 WinCC 的过程中，Allen-Bradley DH485 通信驱动程序的数据类型按如下方式

进行映射：     

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

ASCII ASCII
Bit Bool
Int Int
Long DInt
Real Real
UInt UInt
ULong UDInt

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)
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移植 Allen-Bradley Ethernet IP 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 Allen-Bradley Ethernet IP
在移植到 WinCC 的过程中，Allen-Bradley Ethernet IP 通信驱动程序的数据类型按如下方式

进行映射：

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Bool Bool
DInt DInt
Int Int
Real Real
SInt SInt
String String
UDInt UDInt
UInt UInt
USInt USInt

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 GE Fanuc SNP 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 GE Fanuc SNP
GE Fanuc SNP 通信驱动程序不受 WinCC 支持，数据类型将被映射为 WinCC 的内部数据类型。 
在移植到 WinCC 的过程中，GE Fanuc SNP 通信驱动程序的数据类型按如下方式进行映射：  

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

BCD4 UInt
BCD8 UDInt
Bit Bool
Byte USInt
DInt DInt
Word UInt

将项目移植到 TIA Portal 项目
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WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Int Int
Real Real
UInt UInt
DWord UDInt

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 LG GLOFA GM 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 LG GLOFA GM
LG GLOFA GM 通信驱动程序不受 WinCC 支持，数据类型将被映射为 WinCC 的内部数据类型。 
在移植到 WinCC 的过程中，LG GLOFA GM 通信驱动程序的数据类型按如下方式进行映射：

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Bool Bool
Byte USInt
DInt DInt
DWord UDInt
Int Int
SInt SInt
String WString
Time UDInt
UDInt UDInt
UInt UInt
USInt USInt
Word UInt

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

将项目移植到 TIA Portal 项目
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移植 Mitsubishi FX 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 Mitsubishi FX
在移植到 WinCC 的过程中，Mitsubishi FX 通信驱动程序的数据类型按如下方式进行映射：   

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

12 Bit Block 12-Bit Block
16 Bit Block 16-Bit Block
20 Bit Block 20-Bit Block
24 Bit Block 24-Bit Block
28 Bit Block 28-Bit Block
32 Bit Block 32-Bit Block
4 Bit Block 4-Bit Block
8 Bit Block 8-Bit Block
Bit Bool
Double DWord
IEEE-Float Real
String String
Word Word

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 Mitsubishi Protocol 4 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 Mitsubishi Protocol 4
Mitsubishi Protocol 4 通信驱动程序不受 WinCC 支持，其被替换为 Mitsubishi MC TCP/IP 驱
动程序。 在移植到 WinCC 的过程中，Mitsubishi Protocol 4 通信驱动程序的数据类型按如下

方式进行映射：

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

4 Bit Block 4-Bit Block
8 Bit Block 8-Bit Block

将项目移植到 TIA Portal 项目
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WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

12 Bit Block 12-Bit Block
16 Bit Block 16-Bit Block
20 Bit Block 20-Bit Block
24 Bit Block 24-Bit Block
28 Bit Block 28-Bit Block
32 Bit Block 32-Bit Block
Bit Bool
DInt DInt
DWord DWord
Int Int
Real Real
String String
Word Word

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 Modicon Modbus 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 Modicon Modbus
Modicon Modbus 通信驱动程序不受 WinCC 支持，其被替换为 Modicon Modbus RTU 驱动

程序。 在移植到 WinCC 的过程中，Modicon Modbus 通信驱动程序的数据类型按如下方式

进行映射：

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

+/-Double  +/- Double
+/-Int  +/- Int
16 Bit Group 16 Bit Group
ASCII ASCII
Bit Bit
Double Double

将项目移植到 TIA Portal 项目
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WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Float Float
Int Int

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 Modicon Modbus TCP/IP 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 Modicon Modbus TCP/IP
在移植到 WinCC 的过程中，Modicon Modbus TCP/IP 通信驱动程序的数据类型按如下方式进

行映射：   

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

+/-Double  +/- Double
+/-Int  +/- Int
16 Bit Group 16 Bit Group
ASCII ASCII
Bit Bit
Double Double
Float Float
Int Int

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)
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移植 Omron Hostlink/Multilink 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 Omron Hostlink/Multilink
Omron Hostlink/Multilink 通信驱动程序不受 WinCC 支持，其被替换为 Omron Host Link 驱
动程序。 在移植到 WinCC 的过程中，Omron Hostlink/Multilink 通信驱动程序的数据类型按

如下方式进行映射：   

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

+/-DEC Int
+/-LDEC DInt
ASCII String
BIN Bool
BYTE Byte
DEC UInt
IEEE Real
LDEC UDInt

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 OPC 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 OPC
在移植到 WinCC 的过程中，OPC 通信驱动程序的数据类型按如下方式进行映射：

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Bool VT_BOOL
Byte VT_UI1
Char VT_I1
Date VT_DATE
Double VT_R8
DWord VT_UI4
Float VT_R4

将项目移植到 TIA Portal 项目
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WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Long VT_I4
Short VT_I2
String VT_BSTR
Word VT_UI2

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 SIMATIC 500/505 DP 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 SIMATIC 500/505 DP
SIMATIC 500/505 DP 通信驱动程序不受 WinCC 支持，数据类型将被映射为 WinCC 的内部数

据类型。 在移植到 WinCC 的过程中，SIMATIC 500/505 DP 通信驱动程序的数据类型按如下

方式进行映射：

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

+/-Double DInt
+/-Int Int
ASCII WString
Bit Bool
Double UDInt
Int UInt
Real Real

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

将项目移植到 TIA Portal 项目
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移植 SIMATIC 500/505 serial 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 SIMATIC 500/505 seriell
SIMATIC 500/505 seriell 通信驱动程序不受 WinCC 支持，数据类型将被映射为 WinCC 的内

部数据类型。 在移植到 WinCC 的过程中，SIMATIC 500/505 seriell 通信驱动程序的数据类

型按如下方式进行映射：   

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

+/-Double DInt
+/-Int Int
ASCII WString
Bit Bool
Double UDInt
Int UInt
Real Real

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 SIMATIC HMI HTTP Protocol 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 SIMATIC HMI HTTP Protocol
在移植到 WinCC 的过程中，SIMATIC HMI HTTP Protocol 通信驱动程序的数据类型按如下方

式进行映射：  

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Bool Bool
Byte USInt
Char SInt
DateTime DateTime
Double LReal
Float Real
Int Int
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WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Long DInt
String WString
UInt UInt
ULong UDInt

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 SIMATIC S5 AS511 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 SIMATIC S5 AS511
SIMATIC S5 AS511 通信驱动程序不受 WinCC 支持，数据类型将被映射为 WinCC 的内部数据

类型。 在移植到 WinCC 的过程中，SIMATIC S5 AS511 通信驱动程序的数据类型按如下方式

进行映射：

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Bit in D Bool
Bit in W Bool
DF DInt
DH UDInt
KC WString
KF Int
KG Real
KH UInt
KM UInt
KT UDInt
KY UInt
KZ UInt

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)
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移植 SIMATIC S5 DP 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 SIMATIC S5 DP
SIMATIC S5 DP 通信驱动程序不受 WinCC 支持，数据类型将被映射为 WinCC 的内部数据类

型。 在移植到 WinCC 的过程中，SIMATIC S5 DP 通信驱动程序的数据类型按如下方式进行

映射：   

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Bit in D Bool
Bit in W Bool
DF DInt
DH UDInt
KC WString
KF Int
KG Real
KH UInt
KM UInt
KT UDInt
KY UInt
KZ UInt

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 SIMATIC S7 200 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 SIMATIC S7 200
在移植到 WinCC 的过程中，SIMATIC S7 200 通信驱动程序的数据类型按如下方式进行映

射：     

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Bool Bool
Byte Byte

将项目移植到 TIA Portal 项目
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WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Char Char
DInt DInt
DWord DWord
Int Int
Real Real
StringChar StringChar
Timer Timer
Word Word

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 SIMATIC S7 300/400 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 SIMATIC S7 300/400
在移植到 WinCC 的过程中，SIMATIC S7 300/400 通信驱动程序的数据类型按如下方式进行

映射：     

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Bool Bool
Byte Byte
Char 见下文

Counter 见下文

Date Date
Date and Time Date_And_Time
DInt DInt
DWord DWord
Int Int
Real Real
String String
StringChar 见下文

将项目移植到 TIA Portal 项目
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WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Time Time
Time of Day Time_Of_Day
Timer 见下文

Word Word

某些数据类型的特殊注意事项

当移植的外部变量包含 SIMATIC S7-300/400 PLC 的数据类型时，需要特别注意一些事项。

S7 数据类型 "Char" 的映射

按照规范，S7 数据类型 "Char" 是用于映射字符的数据类型。 但是，由于此数据类型经常用

于读写数值，因此它将被映射为 WinCC 中的 S7 数据类型 "Byte"。 如果移植期间出现这种情

况，则输出窗口中会出现报警。

如果 S7 数据类型 "Char" 用于数值且在使用时组态了负数，则结果是在映射到 S7 数据类型 
"Byte" 的过程中出错。 S7 数据类型 "Byte" 无法映射任何负数。 必须相应地调整组态来更正

此错误。 使用有符号的数据类型（例如数据类型 "Int"）来处理正数和负数值。

如果 S7 数据类型 "Char" 用于映射字符，则必须在移植后更改组态。 要表示字符，请使用数

据类型 "String"。
移植集成项目时，WinCC 中的数据类型 "Char" 也会被移植为数据类型 "Byte"。 对于已连接的 
PLC 变量，数据类型 "Char" 会保持为 "Char"。 作为更改 HMI 变量的数据类型的结果，相关

变量的符号寻址不会被移植。 移植后，变量通过绝对地址进行互连，并继续工作。 如果要

恢复符号寻址，则必须在移植后相应地更改组态。

映射 S7 数据类型 "Char" 的数组

在移植期间，S7 数据类型 "Char" 的数组将被映射为数据类型 "Byte" 的数组。

如果 S7 数据类型 "Char" 的数组用于数值且在使用时组态了负数，则结果是在映射到 S7 数
据类型 "Byte" 的数组的过程中出错。 S7 数据类型 "Byte" 无法映射任何负数。 必须相应地调

整组态来更正此错误。 使用有符号的数据类型（例如数据类型 "Int"）来处理正数和负数值。

S7 数据类型“Counter”的映射

具有计数器地址且数据类型为 S7 数据类型 "Counter" 的外部变量将被映射为 S7 数据类型 
"Counter"。 地址会保留下来。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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如果数据类型为 S7 数据类型 "Counter" 的外部变量对数据块或位存储器地址进行了寻址，则

该变量将映射为 S7 数据类型 "Word"。 地址会保留下来。 移植会将编码设置为 
"SimaticBCDCounter"。
S7 数据类型 "Counter" 的值范围为 0-999。使用 S7 数据类型 "Word" 时，在 PLC 侧可能会超

出这一值范围。 务必随时观察值范围。

示例：

WinCC flexible

变量 S7 数据类型 地址 注释

Counter_Actual_Value Counter C10 BCD 码计数器值

Counter_Setpoint_Valu
e

Counter DB10.DBW200 BCD 码计数器值

Counter_Setpoint_Valu
e#2

Counter MW20 BCD 码计数器值

WinCC

变量 S7 数据

类型

地址 编码 注释

Counter_Actual_Value Counter %C10 <Standard> BCD 码计数器值

Counter_Setpoint_Valu
e

Word %DB10.%DB
W200

SimaticBCDCount
er

BCD 码计数器值

Counter_Setpoint_Valu
e#2

Word %MW20 SimaticBCDCount
er

BCD 码计数器值

数据类型 "StringChar" 的映射

在 WinCC 中，不存在数据类型 "StringChar" 可以映射到的相应数据类型。 其在 WinCC 中的

映射取决于 S7 数据类型的属性“Length”。
数据类型为 "StringChar" 且属性“Length”大于 1 的变量将被移植为 S7 数据类型 "Char" 的数组。 
数组长度对应于 初组态的数据类型 "StringChar" 的长度。

如果属性“Length”等于 1，WinCC 中的数据类型将被移植为长度等于 1 的 S7 数据类型 "Char" 
的数组。含有一个元素的数组的表达式为 "Array[0 ..0] of Char"。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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S7 数据类型 "Timer" 的映射

具有定时器地址且数据类型为 S7 数据类型 "Timer" 的外部变量将被映射为 S7 数据类型 
"Timer"。 地址会保留下来。

如果数据类型为 S7 数据类型 "Timer" 的外部变量对数据块或位存储器地址进行了寻址，则

该变量将映射为 S7 数据类型 "S5 Time"。 地址会保留下来。

示例：

WinCC flexible

变量 S7 数据类型 地址 注释

Timer_Actual_Value Timer T10 BCD 码定时器值

Timer_Setpoint_Value Timer DB10.DBW200 BCD 码定时器值

Timer_Setpoint_Value#2 Timer MW20 BCD 码定时器值

WinCC

变量 S7 数据类型 地址 注释

Timer_Actual_Value Timer %T10 BCD 码定时器值

Timer_Setpoint_Value S5Time %DB10.%DBW200 BCD 码定时器值

Timer_Setpoint_Value#2 S5Time %MW20 BCD 码定时器值

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

移植 Telemecanique Uni-Telway 的数据类型 (WinCC flexible)

移植数据类型 Telemecanique Uni-Telway
Telemecanique Uni-Telway 通信驱动程序不受 WinCC 支持，数据类型将被映射为 WinCC 的
内部数据类型。 在移植到 WinCC 的过程中，Telemecanique Uni-Telway 通信驱动程序的数

据类型按如下方式进行映射：

WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

+/-Int Int
+/-Long DInt
ASCII WString

将项目移植到 TIA Portal 项目
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WinCC flexible 中的数据类型 WinCC 中的数据类型

Bool Bool
Float Real
Int UInt
Long UDInt

参见

移植数据类型 (WinCC flexible) (页 152)

3.8.2 移植 WinCC V7 项目

3.8.2.1 基本知识 (WinCC V7)

移植 (WinCC V7)

支持的版本

可将 WinCC V7.5 中的项目移植到 WinCC V17。
无法直接移植版本更早的 WinCC 项目。如果要继续使用这些项目，需先将其移植到 
WinCC V7.5。
1. 在 WinCC V7.5 中打开项目。

2. 在 WinCC 项目管理器中使用“选项”(Options) 菜单命令确认移植查询或转换项目数据。所有
对象必须转换为当前版本。

可以没有约束移植的项目

支持以下项目类型：

• 单用户项目

• 多用户项目

WinCC V7 的项目将移植到 WinCC Runtime Professional 设备中。 

移植具有冗余系统的项目

在 WinCC V7 中组态冗余系统时，将移植冗余伙伴的组态。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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不能移植的项目

无法移植具有以下设备或功能的 WinCC V7 项目：

• 多客户端

• CAS
• 连接站

• 维护站

终止移植并生成报警。

不支持的密码保护移植 
不支持移植在 WinCC V7 中为画面组态的密码保护。

参见

有关移植的基本知识 (WinCC V7) (页 171)
移植 WinCC V7 项目 (WinCC V7) (页 172)
启动仿真和运行系统 (WinCC V7) (页 174)
通过移植更改项目名称 (WinCC V7) (页 175)
移植中的对象支持 (WinCC V7) (页 178)
连接的移植 (WinCC V7) (页 181)
变量的移植 (WinCC V7) (页 184)
用户对象的移植 (WinCC V7) (页 191)
报警和报警组的移植 (WinCC V7) (页 197)
函数和动作的移植 (WinCC V7) (页 199)
有关日志移植的基础知识 (WinCC V7) (页 203)
复制运行系统数据 (WinCC V7) (页 210)
移植数据类型 (WinCC V7) (页 210)
移植项目语言 (页 176)
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有关移植的基本知识 (WinCC V7)

简介

移植期间，WinCC V7 项目中的项目数据会转换为 WinCC 中的新数据格式。系统不会通过对

数据进行评估来确定它们是否与待移植项目中的数据一致。如果源项目包含错误，则在移植

过程中并不会进行纠正。这意味着要移植的项目在移植之前应不含错误。请注意移植过程中

的项目范围。WinCC 的各项功能也可以移植。有关更多信息，请参见在线帮助的“过程可视

化 > 性能特点 > 设备性能特点 > WinCC Runtime Professionall (RT Professional)”(Process 
visualization > Performance features > Device performance features > WinCC Runtime 
Professional (RT Professional))。     

说明

在 TIA Portal 中使用字符“ss”和“ß”
在 TIA Portal 中，HMI 对象（变量、画面、配方、连接和文本列表等）的名称必须唯一。不

区分字符“ss”和“ß”。因此，不能在 HMI 对象的名称中同时使用这两个字符串，以免混淆。 

移植的要求

要执行移植，需要考虑多个基本要求。

• 要移植的项目必须已保存在 WinCC V7.5 中。

• 确保要移植的项目未在 WinCC 7 和运行系统中打开。

• PC 硬盘中必须有足够的空闲空间以进行移植。移植过程中，硬盘存储器的可用空间必须

达到无运行系统数据的 WinCC V7 项目大小的 10 倍。

取消移植

下列情况下将取消移植：

• 如果在工程组态系统或运行系统中打开了待移植的项目。

• 如果硬盘上没有足够的存储空间用于为移植项目创建副本。

• 如果因安装的 SQL-Server 出现问题而使移植过程无法访问项目数据库。

• 如果因缺少用户授权而使移植过程无法访问项目数据库。

• 如果移植不支持创建项目时使用的版本。

• 如果在项目中使用未在操作系统中注册的控件。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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通过移植工具准备项目

不必在装有 WinCC 的 PC 上执行 WinCC V7 项目的移植。 
可以使用移植工具准备在装有 WinCC V7.5 的 PC 上移植。移植工具会从 WinCC V7 项目中导

出工程数据，并以“*.am”格式保存这些数据。   
实际移植过程中，将移植工具生成的文件复制到安装 TIA Portal 的 PC 上。

有关移植工具的详细信息，请参见“通过移植工具准备项目”部分。

参见

移植 (WinCC V7) (页 169)

移植 WinCC V7 项目 (WinCC V7)

简介

移植项目时，WinCC V7 项目中的数据将复制到新的 WinCC 项目中。因此，在进行项目移植

时将自动创建一个新项目。不能移植到现有项目中。

可在 Portal 视图和“项目”视图中启动移植。

要求

• WinCC V7.5 中有一个项目。

• 该项目未在 WinCC V7 中打开。

步骤

在 Portal 视图中进行项目移植的步骤如下： 
1. 选择“开始>移植项目”(Start > Migrate Project) 操作。

2. 在“源路径”(Source path) 框中，浏览到要移植的项目。
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3. 选择 WinCC V7 项目文件“*.mcp”。
4. 必要时更改要创建的项目的信息。例如，更改项目名称或项目路径。要移植的数据会在新项

目中创建。

5. 要移植项目所有的运行系统数据，请选择“复制 WinCC Runtime Professional 数据”(Copy 
WinCC Runtime Professional data)。 
这些运行系统数据仅在加载到目标设备后可见。 

6. 单击“移植”(Migrate)。 
创建新项目并启动数据移植：

– “项目”视图打开。

– 移植进度显示在移植窗口中。

– 移植过程的警告和错误信息显示在巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 下。

– 有关移植的所有信息都将保存在日志文件中。

– 完成移植后，将会保存项目并显示一条消息。该消息中将包含一个链接，单击该链接

可以打开日志文件。

移植完成后，可在每个移植的 PC 系统的项目树中找到新创建的设备。这些设备包含移植的

数据，例如画面、报警和变量。在多站项目中，会为 WinCC 项目树中的每个客户端和服务

器创建一个设备。 
项目移植成功后，将出现报告移植成功的通知。

在以后某个时间点打开移植日志

移植日志与移植的项目保存在一起。在以后某个时间点查看该日志的步骤如下：

1. 在项目树中打开“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 文件夹。

2. 双击移植日志。将打开日志。

说明

采用树形结构的报警

自 TIA Portal V13.0 起，报警在移植日志中以树形结构排序。这意味着，属于特定子系统一

部分的所有报警都将存储在一个文件夹中。按下快捷键 <NUM + x（乘号）> 即可一步展开

当前选定的文件夹以及所有子文件夹。 

参见

移植 (WinCC V7) (页 169)
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调整项目 (WinCC V7)

原因：

移植项目时必须调整项目。导致需要进行后组态的原因包括：

• 移植期间发出并输入到移植日志中的消息。

• 在要移植的项目中不一致或无效的数据。TIA Portal 中的 WinCC 对变量地址有效性或对

象名称长度等检查有严格的标准。移植不能更正无效信息。

• 移植期间，在 WinCC V7 项目目录中创建的文件夹和文件不会复制到新的项目目录。必须

在移植后修改访问这些目录和文件的所有脚本。

移植期间的消息的标准

移植期间在移植日志中发布消息：

• 如果移植后属性发生变化。

• 如果属性在移植后具有“无效”状态，例如因为变量值超出取值范围，则不会在移植日

志中发出消息。在工程组态系统中可以通过输入字段以彩色突出显示等特征认出“无效”

状态。编译项目时，巡视窗口中会输出有关无效信息的消息。

调整项目

1. 编辑移植日志中的消息。

2. 在项目树中，单击移植的项目。

3. 在快捷菜单中，选择“编译 > 软件”(Compile > Software) 命令。

4. 编辑巡视窗口中的错误消息：

启动仿真和运行系统 (WinCC V7)

启动仿真

无错编译项目后，可在已安装工程组态系统的 PC 上对运行系统进行仿真。这样，即可在移

植后检查项目中执行必要变更的功能，而无需将项目下载到目标系统。为此，请选择“在线 > 
仿真 > 启动”(Online > Simulation > Start) 命令。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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在装有 WinCC Runtime Professional 的 PC 上加载项目。

WinCC 还提供了用于将项目传送到仅安装 WinCC Runtime Professional 的 PC 的选项。为止，

必须在相关目标计算机上加载项目。WinCC V7 项目中不提供有关加载到其它目标计算机的

信息。因此，移植过程中无法移植任何用来与其它目标计算机进行通信的数据。要将已移植

的项目加载到其它目标计算机，必须在 WinCC 中组态必要设置。     

参见

移植 (WinCC V7) (页 169)

通过移植更改项目名称 (WinCC V7)

简介

如果已移植 WinCC V7 项目，则已移植的项目在 WinCC 项目树中显示为具有 WinCC V7 项目

名称的新设备。

在编译已移植的项目时，WinCC 会对运行系统项目和包含该项目的文件夹进行重命名。这样

可避免超出 Windows 中所允许的 256 字符路径长度。因此，运行系统项目的名称与项目树

中的设备名称不同。       

在目标系统上启动运行系统

在组态 PC 上仿真运行系统时可忽略新名称。在 WinCC 中打开项目，然后使用菜单命令“在

线 > 仿真 > 启动” (Online > Simulation > Start) 启动仿真。

如果要在未安装 WinCC 工程组态系统的 PC 上启动运行系统，以下规则适用。

• 第一次执行加载时必须使用菜单命令“下载到设备扩展设置”(Extended download to 
device)。

• 在安装期间，WinCC 运行系统会创建“WinCCProjects”授权目录。在“扩展加载”(Extended 
loading) 对话框的“目标路径”(Target path) 字段中，输入目标设备上授权目录的路径。或

者，也可以使用浏览按钮浏览到授权目录。

• 随后加载项目时，项目将保存到“WinCCProjects”授权目录中。

• 如果要启动项目，则使用“WinCC StartTool”。
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修改脚本

如果创建了通过项目名称引用已移植项目的可执行程序，则必须相应地调整此脚本。新项目

名称是上述 MCX 文件的路径描述中用花括号括起来的数字序列。

参见

移植 (WinCC V7) (页 169)

移植项目语言

支持的项目语言

如果使用不同的 Windows DotNet 版本，则相同语言在 WinCC V7 和 TIA Portal 中也可能有

不同的名称。这可能导致排序顺序不同。 
下表显示了英文拼写的一些示例：

WinCC V7.x TIA Portal
Bengali (Bangladesh) Bangla (Bangladesh)
Bengali (India) Bangla (India)
Chinese (Simplified, PRC) Chinese (People's Republic of China)
Chinese (Simplified, Singapore) Chinese (Singapore)
Chinese (Traditional, Hong Kong S.A.R) Chinese (Hong Kong S.A.R)
Chinese (Traditional, Macao S.A.R) Chinese (Macao S.A.R)
Chinese (Traditional, Taiwan) Chinese (Taiwan)
French (Monaco) French (Principality of Monaco)
Oriya (India) Odia (India)
Sami (Inari, Finland) Sami, Inari (Finland)
Sami (Skolt, Finland) Sami, Skolt (Finland)
Sami, Northern (Norway)$Sami Sami, Northern (Norway)
Spanish (Bolivarian Republic of Venezuela) Spanish (Venezuela)
Spanish (Spain, Traditional Sort) Spanish (Spain)
Spanish (Spain, International Sort) Spanish (Spain)
Yakut (Russia) Sakha (Russia)
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筛选项目语言

为实现项目的 佳移植，文本库中未列出并且其文本与默认值完全相同的项目语言将自动从

现有 WinCC V7 项目过滤掉。这些项目语言将不会移植。过滤适用于文本库中未明确包含的

项目语言。

如果某个项目语言不在文本库中且文本仅包含以下文本字符串，将不移植该项目语言：

• 带六个问号的文本字符串

• 空文本字符串

• 带自动生成的内容“text”的文本字符串

• 用于复选框或选项按钮，以六个问号或自动生成的内容“text”开头并以数字结尾的文本字

符串，例如“??????5”或“Text5”

说明

对过滤行为没有影响的控件上使用的项目语言。

说明

如果项目语言未被移植，则移植日志中将显示报警。

参见

移植 (WinCC V7) (页 169)

移植西班牙语文本 (WinCC V7)
西班牙语文本的移植方式取决于相应的排序。

针对传统排序和国际排序移植文本

如果 WinCC V7 项目包含西班牙语（传统排序）文本，则这些文本将被移植为西班牙语（西

班牙）。  
如果 WinCC V7 项目包含西班牙语（国际）文本，则这些文本将被移植为西班牙语（西班

牙）。  
如果 WinCC V7 项目包含西班牙语（国际排序）以及西班牙语（传统排序）文本，则仅西班

牙语（传统排序）文本会移植为西班牙语（西班牙）。西班牙语（国际排序）文本不纳入考

虑范围。
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3.8.2.2 移植工程数据 (WinCC V7)

对象支持 (WinCC V7)

移植中的对象支持 (WinCC V7)

简介

移植 WinCC V7 项目时，所有可用且可映射到新项目环境的对象类型和函数将被完全移植。

支持的对象类型

支持移植以下对象类型：   
• 画面

• 显示对象和操作对象

• 面板

• 变量

• 数据类型

• 结构

• 连接

• 周期

• 报警

• 报警类别

• 报警组

• 报警类型

• 用户日志

• 报警日志

• 数据日志

• 报表

• 打印作业

• 布局

将项目移植到 TIA Portal 项目
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• 项目函数

• 标准函数

• 动作

• 用户管理

• 文本

• 项目语言

• 运行系统语言

• 运行系统脚本

• RT 的 ODK 函数

以下部分介绍了约束和有条件支持的对象。

不支持的对象类型

移植不支持以下对象类型：

• 3D 棒图

• 画面层级

• 扩展模拟显示

• 扩展状态显示

• 插入的布局

• 全局库

• 项目库

• 声音报警

• 组显示

• 服务器至服务器通信

• XAML 控件，例如 WPF 控件

• CS 的 ODK 函数

• PCS7 标准/高级库的默认画面

将项目移植到 TIA Portal 项目
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不支持的语言

WinCC V7 中支持 200 多种用于组态的语言和方言。TIA Portal 中支持近 100 种语言和方言，

这些语言和方言列在“项目语言”(Project languages) 编辑器中的“语言和资

源”(Languages&Resources) 下。移植期间，采用 TIA Portal 所不支持的语言的所有 WinCC V7 
项目文本均会丢失。移植日志中将输出相应的报警。 
如果已编程的运行系统语言更改采用不受支持的语言，则在 TIA Portal 项目中无效。调试项

目之前，必须先删除这些语言更改。如果 WinCC V7 项目包含的文本均采用不受支持的语言，

则不会移植任何文本。在这种情况下，会在“项目语言”(Project languages) 编辑器的“语言

和资源”(Languages&Resources) 下将语言设为默认语言“英语（美国）”(English (USA))。

禁止使用的字符

WinCC 所支持的对象名称字符集与 WinCC V7 所支持的对象名称字符集不完全相同。例如，

在 WinCC 中，变量禁止使用以下字符：? " %
移植不会更改对象名称，即使名称中包含 WinCC 不允许的字符。使用不允许的字符会使对

象名称无效，并且在编辑期间将输出报警。在 WinCC 中，可以集中更改对象名称。其它所

有使用点也会同时更改。

参见

已更改的对象 (WinCC V7) (页 180)
移植 (WinCC V7) (页 169)
用户对象的移植 (WinCC V7) (页 191)

已更改的对象 (WinCC V7)

简介

某些在 WinCC V7 中可用的对象不再受 WinCC 支持。移植操作会将这些对象映射为 WinCC 中
可用的对象。由于并非所有属性均可被映射，因此重做在一定程度上是必要的。已更改但未

移植的属性会在移植报表中记录。
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已更改的对象

以下对象将映射为其它对象，部分对象可能具有不同属性：

• OLE 对象

• 按钮控件

• 文本列表

• 状态显示

• WinCC V7 之前的 WinCC 控件

• SVG 图形

• 用户对象

• 面板

• 对象组

• 动态化

有关更多信息，请参见“画面和画面对象 (WinCC V7) (页 185)”部分。

参见

移植中的对象支持 (WinCC V7) (页 178)
画面和画面对象 (WinCC V7) (页 185)

连接 (WinCC V7)

连接的移植 (WinCC V7)

简介

在移植连接过程中必须区分以下情况：     
• WinCC 中支持通信驱动程序。

• WinCC 中不支持通信驱动程序。

有关如何移植各个通信驱动程序的信息，请参见以下说明。
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通信驱动程序受到支持时的移植

如果 WinCC 支持所使用的通信驱动程序，则使用此通信驱动程序移植连接。支持以下通信

驱动程序：

WinCC V7 WinCC
SIMATIC S7 PROTOCOL SUITE SIMATIC S7-300/400
SIMATIC S7-1200 SIMATIC S7-1200
SIMATIC S7-1500 SIMATIC S7-1500
ALLEN BRADLEY - ETHERNET IP Allen Bradley Ethernet/IP
MITSUBISHI 以太网 Mitsubishi MC TCP/IP
MODBUS TCPIP Modicon MODBUS TCP/IP
OPC OPC
OPC UA DA OPC UA DA

S7 Protocol Suite 的“Industrial Ethernet (I + II)”通道单元将移植到 SIMATIC S7-300/400 驱动

程序的工业以太网通道单元。

PROFIBUS (I + II) 的“S7 Protocol Suite”通道单元将移植到 SIMATIC S7-300/400 驱动程序的 
PROFIBUS 通道单元。

不会移植“Named Connection”通道单元。

移植不受支持的通信驱动程序

并非所有 WinCC V7 中可用的通信驱动程序都会在 WinCC 中受到支持。如果某个通信驱动

程序不受支持，则组态的连接不会被移植。

如果要移植的 WinCC V7 项目中包括不受支持的连接，则该连接的所有外部变量都将映射到

变量表中的内部变量。PLC 地址存储为带变量的注释。对于每个受影响的连接，都会在移植

日志中接收到变量表和条目。 
移植并组态新连接之后，必须重新将转换的变量与 PLC 进行连接。

如果没有移植驱动程序，将收到相应的警告。

WinCC 不支持以下通信驱动程序：

WinCC V7 WinCC
Profibus DP 不支持

Profibus FMS 不支持

SIMATIC TI Serial 不支持
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WinCC V7 WinCC
SIMATIC 505 TCP IP 不支持

SIMATIC S5 Ethernet Layer 4 不支持

SIMATIC S5 Ethernet TF 不支持

SIMATIC S5 Profibus FDL 不支持

SIMATIC S5 Programmers Port AS 511 不支持

SIMATIC S5 Serial 3964R 不支持

SIMATIC TI Ethernet Layer 4 不支持

SIMATIC TI Serial 不支持

System Info 不支持

Windows DDE 不支持

通过 OPC 可将 Windows DDE 中的现有功能转换到 WinCC。您必须手动进行转换。

参见

修改不可移植的连接的组态 (WinCC V7) (页 183)
移植 (WinCC V7) (页 169)
变量的移植 (WinCC V7) (页 184)

修改不可移植的连接的组态 (WinCC V7)

简介

如果无法移植连接，可选择执行以下操作：

• 移植前在 WinCC V7 中更改组态

• 移植后更改组态

移植前更改连接

如果移植过程不支持所选择的用于连接的通信驱动程序，必须选择移植支持的驱动程序。     
如果没有适用的驱动程序，则必须使用适用的组件进行通信。然后在 WinCC V7 中调整组态。

成功修改后移植项目。这样，连接也会被移植。
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移植前更改连接

如果要移植的 WinCC V7 项目中包括不受支持的连接，则该连接的所有外部变量都将映射到

变量表中的内部变量。PLC 地址存储为带变量的注释。对于每个受影响的连接，都会在移植

日志中接收到变量表和条目。 
必须在移植后组态新连接。为该连接选择支持所用通信伙伴的通信驱动程序。如果没有适用

于通信伙伴的驱动程序，则必须使用适用的组件进行通信。

如果已组态新连接，则必须在移植前重新连接所有映射到内部变量的变量。打开移植报表，

以便轻松执行重新组态工作。根据日志条目重新组态这些变量。

参见

移植 WinCC V7 项目 (WinCC V7) (页 172)
连接的移植 (WinCC V7) (页 181)

变量的移植 (WinCC V7)

简介

移植变量时需要特别注意一些事项。应区分以下几个方面：     
• 移植变量的数据类型

• 移植内部变量

• 移植外部变量

移植数据类型

与 WinCC V7 相比，WinCC 提供了相同的数据类型，但有时使用不同的数据类型名称。移植

含有 SIMATIC S7 控件数据类型的外部变量时，需要考虑某些特性。有关更多信息，请参见

“移植数据类型 (WinCC V7) (页 210)”部分。

移植内部变量

内部变量始终会完全移植。只有数据类型名称可能会在移植过程中被更改。有关更多信息，

请参见“移植数据类型 (WinCC V7) (页 210)”部分。 
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移植外部变量

如果移植了外部变量使用的连接，则外部变量也将完全移植。是否移植外部变量取决于移植

过程是否支持所用的通信驱动程序。有关更多信息，请参见“连接的移植 (WinCC V7) 
(页 181)”部分。

如果未移植外部变量使用的连接，则外部变量也不会移植。这种情况下，外部变量将映射到

内部变量。移植后，必须组态新的连接并将这些变量重新连接到 PLC 的变量。

参见

移植数据类型 (WinCC V7) (页 210)
连接的移植 (WinCC V7) (页 181)
结构的移植 (WinCC V7) (页 185)
移植 (WinCC V7) (页 169)

结构的移植 (WinCC V7)

结构的移植

在 WinCC V7 中通过结构类型和结构元素实现结构变量。 结构类型对于 WinCC V7 中创建这

些结构类型的设备有效。 结构类型在 WinCC 的项目库中创建，对项目的所有设备均有效。 
WinCC 和 WinCC V7 中的结构类型的结构相同。

参见

变量的移植 (WinCC V7) (页 184)

画面和画面对象 (WinCC V7)

移植画面和画面对象 (WinCC V7)

简介

移植到 WinCC 之后，将无约束地应用 WinCC V7 中可用的多数画面对象。

对于某些画面对象，例如文本列表和状态显示，WinCC 内提供了可用的改进选项。这些对象

可通过移植进行转换，这样不需要进行重做工作。
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WinCC 不再支持单个画面对象，例如 WinCC Push Button Control。移植操作会尽可能将这

些对象映射为 WinCC 中的可用对象。

移植期间必须考虑以下特性。

WinCC V7.3 版起新推出的功能

WinCC V7.3 版起推出的新功能不会移植到 WinCC 中。如果存在一个动态的新属性，则会在

移植日志中生成有关未移植的动态属性的报警。相反，对于未移植的静态属性，则不生成任

何消息。 

具有面板或对象组的画面中的选项卡顺序

在具有面板或对象组的画面中，移植会导致画面中和面板中或对象组中的选项卡顺序更改。

重命名事件

可以在 WinCC 中给一些事件分配新名称；例如，在 WinCC 中，将事件“单击鼠标”称为“单

击”。移植会完全转换此重命名。不需要进行重做工作。

移植触发器

WinCC V7 中的窗口周期类型的触发器将移植为 WinCC 中有效的画面更新周期。

移植矩形

在 WinCC V7 项目中，已组态一个“线宽 = 1”并且“绘制内部边框 = 是”的矩形。要在移植

后正确显示该矩形，请按下列步骤操作：

1. 打开该矩形属性。

2. 禁用“向内拓宽边框线”(Widen border line inwards)。

移植文本列表

在 WinCC V7 中，“文本列表”对象可以根据变量值输出文本。因此，必须为每个对象重新

指定输出文本。在 WinCC 中，存在独立于使用点的文本列表。“符号 I/O 字段”对象用于显

示文本列表的文本。

WinCC V7 中使用的文本将移植为文本列表并与符号 IO 字段连接。已使用的文本存储为项目

文本。项目文本位于项目树中的“语言和资源”(Languages & Resources) 下。
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状态显示的移植

在 WinCC V7 中，“状态显示”对象可以基于变量值输出图形。因此，必须为每个对象重新

指定输出图形。在 WinCC 中，存在独立于使用点的图形列表。“图形 I/O 字段”对象用于显

示图形列表的图形。

状态显示中使用的画面将移植到图形列表中，并与图形 I/O 字段连接。所使用的画面将存储

在 WinCC 的图形中。这些图形位于项目树的“语言和资源”(Languages & Resources) 下。

面板的移植

WinCC 中的面板与 WinCC V7 中的面板有多处不同。因此，在面板的移植过程中需要特别注

意以下事项：     
• 一个内部对象的属性只能与面板中一个相应的面板属性互连。如果一个内部对象的属性

与面板的多个属性互连，则仅移植第一个已组态属性的连接。在移植报表中会为每个未

移植的属性输出一条报警。

• 如果内部对象的某个事件与面板的事件接口多重绑定，则在移植后只有 后一个事件与

内部对象相连接。事件接口的其它事件将移植到无连接的内部对象。如果在这些事件上

组态了动态化，则这些事件将被移植。动态化与内部对象的绑定将丢失。

• 如果在面板类型中将某个对象属性动态化，并且同时将该属性用于面板的事件接口，则

在移植过程中将删除该事件接口的连接。内部动态化将被移植。事件接口的属性也会移

植，只有与内部对象属性的连接会丢失。

示例：

面板类型具有内部对象“圆”。使用内部事件（如面板变量）将圆的“背景

色”(Background color) 属性动态化。圆的“背景色”(Background color) 属性传递到面板的

事件接口，并在面板实例中另外进行外部动态化。WinCC 中不再允许使用此组态。在移

植过程中，将移植内部动态化。外部动态化以及面板的事件接口的属性也会被移植。圆

的外部属性与内部“背景色”(Background color) 属性之间的连接问题即被解决。

• 如果面板类型包含 I/O 字段，其“输出格式”(Output format) 属性无法与事件接口绑定。

• 对于 WinCC V7 中的面板，可直接将内部变量与接口互连。WinCC 中的面板则无法进行

此项操作。要在各面板中获得相同特性，可将通过移植生成不可见的 I/O 字段用作辅助对

象。该 I/O 字段将为每个内部变量生成两个 VB 函数，这两个函数将与接口属性互连。通

过此接口属性可访问内部变量。但 多只能移植 23 个与接口互连的变量。

移植 OLE 对象

WinCC 中不支持 OLE 对象。在移植过程中将 OLE 对象的功能映射为图形视图。系统会在移

植报表中输出报警。     
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如果 OLE 对象连接到面向文本的文件，例如 Excel 表，则移植将生成 Excel 表的屏幕快照并

与图形视图连接。 

移植 WinCC Push Button Control
WinCC 中不支持 WinCC Push Button Control。在移植过程中将 Push Button Control 的功能

映射到按钮。     
Push Button Control 的以下属性在按钮上不可用，因此无法移植：

• Outline
• FontStrikeThru
• FocusRect
• AutoSize
• Transparent
如果在其中一个属性上组态了动态，则动态化在移植过程中将会丢失。如果对象的某个属性

或动态无法移植，在移植日志中将记录相应的条目。

按钮支持其它事件，所以移植期间必须考虑以下特性：

• Push Button Control 的事件“Click”可无约束地移植为按钮的“单击”事件。

• Push Button Control 的事件“KeyDown”和“KeyUp”可移植为“按键盘上的键”和“释放键

盘上的键”事件。但是，无法为此唯一映射参数。如果在脚本中使用这些参数，则在编

译期间脚本会导致报警。

• Push Button Control 的事件“MouseDown”可移植为“按鼠标左键”和“按鼠标右键”这

两个事件。Push Button Control 的事件“MouseUp”可移植为“释放鼠标左键”和“释放

鼠标右键”这两个事件。但是，无法为此唯一映射参数。如果在脚本中使用这些参数，则

在编译期间脚本会导致报警。

• 无法移植 Push Button Control 的事件“KeyPress”和“MouseMove”。移植期间这两个事件的

组态会丢失。系统会在移植报表中输出报警。

参见

用户对象的移植 (WinCC V7) (页 191)
移植引起的对象属性值更改 (WinCC V7) (页 189)
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移植引起的对象属性值更改 (WinCC V7)

简介

统一 WinCC V7 和 WinCC flexible 的对象属性要求在移植过程中对对象属性进行更改。移植

过程采用的更改计算方式决定了移植前后的对象表示内容相同。移植过程发生的更改可导致

组态过程中某些对象属性的测量单位和值不同。 

移植对象的字体设置

在 WinCC V7 和 WinCC 中，在某些情况下使用各种测量单位来表示所使用的字体大小。移

植过程中，字体大小按 100% 缩放级别执行相应转换，从而确保字体表示具有相同的大小。

由于测量单位不同，因此会导致移植后字体大小的数值发生更改。     
示例：

移植前字体样式 移植后字体样式

Arial 10 磅 Arial 13 像素

Arial 16 磅 Arial 21 像素

Tahoma 10 磅 Tahoma 13 像素

Tahoma 16 磅 Tahoma 21 像素

移植对象的大小数据

在 WinCC V7 中，根据报表编辑器中的默认设置（例如，以 cm、英寸或磅为单位）为报表

编辑器的对象指定位置数据和大小数据。在 WinCC 中，以像素为单位指定位置数据和大小

数据。在移植过程中，大小数据值将被转换，以确保对象在移植前后的表示相同。转换会使

移植后的对象属性中的大小数据数值发生变化。例如，受影响的对象属性包括 X 位置、Y 位
置、宽度和高度。         

参见

用户对象的移植 (WinCC V7) (页 191)
移植画面和画面对象 (WinCC V7) (页 185)
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对象组的移植 (WinCC V7)

具有多个级别的对象的对象组

在 WinCC V7 中，对象组的对象可能处在画面的不同层，并受制于画面的层管理。对象组本

身没有层管理。因此，在 WinCC V7 中，可以将对象置于对象组的两个对象之间的层中。Z 顺
序适用于画面中的所有对象。因此，可以通过禁用层来隐藏 WinCC V7 中的对象组中的对象。

在 WinCC 中，对象组及其所包含的对象处在画面的同一层中。对象组在 WinCC 中具有自己

的层管理。对象的 Z 顺序仅在 WinCC 中的对象组内适用。如果对象位于对象组上方而层向

后移动，则该对象将在对象组之后且不再可见。对象也没有包括在对象组的 Z 顺序中。因此，

可以通过禁用层来隐藏 WinCC 中的对象组中的对象。如果移植时无法完全映射对象组的布局，

则在移植日志中将输出报警。请检查对象组在移植后是否正确显示。

具有不受支持的对象的对象组

WinCC 中的对象组至少由 2 个对象组成。如果 WinCC 不支持某个组的对象，该组仍会被移

植。不支持的对象不会被移植，移植过程结束后，组中将缺少这些对象。如果对象组在移植

前仅包含 2 个对象，并且其中一个对象不会被移植，则会产生无效的对象组。该对象组在 
WinCC 中标记为无效对象。选择无效对象并取消分组。将显示有效对象。     
如果组中并非所有对象均可移植，则会相应地重新计算和修改组的坐标和大小。

在以上两种情况下，在移植报表中将输入条目。

移植对象组的属性

组对象的属性的静态值和动态化可无约束地移植。

WinCC V7 中的对象组具有自己的属性：X 位置、Y 位置、宽度、高度、对象名称、层级、工

具提示文本、权限、操作员控制、启用和可见性。这些属性的静态值和动态化可无约束地移

植。

除上述属性外，对象组还具有组对象的所有属性的集合。例如，这些集合属性可用于影响 
WinCC V7 中的所有组对象的背景色。更改同时存储在对象组和组对象中。对象组的更改不

移植。集合属性的动态化在移植期间会丢失。 

参见

用户对象的移植 (WinCC V7) (页 191)
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用户对象的移植 (WinCC V7)

简介

WinCC 不再支持用户对象。 移植时会将用户对象映射为面板。 相同的用户对象分组为面板

类型。 各用户对象将替换为面板实例。

用户对象

面板的特性与用户对象的特性不完全相同，因此在移植过程中必须考虑以下特殊事项：

• 一个内部对象的属性只能与面板中的一个面板属性互连。 如果一个内部对象的属性与面

板的多个属性互连，则移植第一个属性的连接。 在移植报表中会为每个未移植的属性输

出一条报警。

• 用户对象中的对象位置的坐标无法与面板的属性互连。 组态了坐标的用户对象属性将被

移植。 如果在此属性上组态了动态，则该动态也会被移植。 但是，面板中的属性和动态

不再与内部对象的对象位置互连。

• 无法旋转或翻转面板。 如果项目包括旋转或翻转的用户对象，则会在移植报表中输入一

条消息。

• 如果用户对象包含移植不支持的对象，则移植后这些对象会在生成的面板中丢失。 因此，

面板只包含移植支持的对象。 如果在不支持的对象上组态了动态，该动态将丢失。 如果

用户对象的内部对象未被移植，则生成的面板的大小可能会改变。 用户对象的对象位置

将保留，并应用到面板。

• 内部对象的位置与用户项目中放置用户对象的画面的坐标系有关。 面板具有自己的坐标

系，该坐标系独立于面板所在的画面。 因此，内部对象的坐标在移植过程中会发生变化。 
如果项目包含的脚本使用或更改内部对象的坐标，则必须相应地修改该脚本。 对内部对

象坐标的更改不会被记录。

• 面板中不允许使用“连接器”对象。 因此，在用户对象中不会移植连接器。

• 面板中不允许使用 WinCC 控件。 因此，在用户对象中不会移植控件。 以下控件是例外；

这些控件也会作为用户对象的内部对象而被移植：

– WinCC 数字/模拟时钟控件

– WinCC 量表控件

– 滚动条对象

如果在移植过程中由于上述特殊事项而更改组态的数据，这些更改将记录在移植报表中。

将项目移植到 TIA Portal 项目

3.8 移植 WinCC 项目

移植项目和程序

编程和操作手册, 11/2022 191



参见

移植 (WinCC V7) (页 169)
移植中的对象支持 (WinCC V7) (页 178)
移植画面和画面对象 (WinCC V7) (页 185)
对象组的移植 (WinCC V7) (页 190)
通过动态对话框实现的动态化的移植 (WinCC V7) (页 192)
通过脚本实现的动态化的移植 (WinCC V7) (页 193)
控件的移植 (WinCC V7) (页 195)
移植颜色设置 (WinCC V7) (页 196)
通过直接连接实现的动态化的移植 (WinCC V7) (页 194)
移植引起的对象属性值更改 (WinCC V7) (页 189)

通过动态对话框实现的动态化的移植 (WinCC V7)

简介

在 WinCC V7 中可使用动态对话框使库对象动态化。动态对话框的功能将映射为 WinCC 中
属性的动画。该动画可提供与 WinCC V7 中的动态对话框类似的动态化功能。如果已在 WinCC 
V7 项目中组态了属性的动态化，则在移植过程中该动态化将被转换为 WinCC 的动画。

说明

WinCC V7.3 版起推出的新功能不会移植到 WinCC 中。如果存在一个动态的新属性，则会在

移植日志中生成有关未移植的动态属性的报警。 

通过动态对话框实现的动态化的移植

使用 WinCC V7 中的动态对话框创建的动态化的表达式基于 C 语言脚本的语法。移植尝试将 
WinCC V7 中的动态化的表达式转换为 VB 脚本的语法。如果动态化使用以下 C 语言运算符，

则通常可执行这种形式的转换：  
• 算术运算符 [+、-、*、/、%、^]
• 逻辑运算符 [&&、||]
• 比较运算符 [<、>、!=、<=、>=、==]
• 数字常量

将项目移植到 TIA Portal 项目
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如果无法转换为 VB 脚本的语法，则动态化将映射到 C 脚本。在以下情况下映射为 C 脚本：

• 在动态对话框的表达式未使用变量或周期性触发器时。如果使用变量和触发器变量，则

它们必须匹配。在表达式中使用变量时不允许使用周期性触发器。

• 在动态对话框中的表达式结果为“模拟”数据类型且“表达式结果”(Result of expression) 
字段中的有效范围“其它”的值与已动态化的属性的“静态”值不同时。

• 在动态对话框的表达式中使用多个变量且并非所有变量都具有相同的质量代码组态时。

• 在使用其变量状态被使用的变量时。

• 在动态对话框的表达式无法转换为 VB 脚本的等效表达式时。

参见

用户对象的移植 (WinCC V7) (页 191)

通过脚本实现的动态化的移植 (WinCC V7)

简介

移植时执行以下措施，以确保 WinCC V7 中的 VB 脚本和 C 语言脚本仍然起作用：上述措施

也适用于基于事件的动作。     

移植动态化 VB 脚本

在 WinCC V7 中，可以通过 VB 脚本在动态化中使用多个函数，这在 WinCC 中不再被允许。

如果移植时在脚本中找到多个函数，则只有触发事件时调用的函数会被移植。其它函数在声

明区域中移植。这会导致编译对象期间产生报警。

与 WinCC V7 相比，WinCC 中 VB 脚本的某些函数名称会发生变化。例如，函数名称

“LeftTrigger”变为“LeftValue”。如果函数需要返回一个值，则源代码将包含一条将值分配给

函数名称的语句。移植时将在函数和函数头中查找并替换函数名称。如果新函数名称已用作

函数、变量或参数的名称，则会在移植日志中输出报警。请在移植后自行修改组态。
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移植动态化 C 语言脚本

在 WinCC V7 中，C 语言脚本的某些参数名称与 WinCC 中的不同。要了使脚本保持有效，对

于每个更改的参数名称，移植时都会插入一个具有先前参数名称的变量。

示例：

参数名称“lpszPictureName”将替换为参数名称“ScreenName”。移植会向脚本中添加以下变

量：“char* lpszPictureName = ScreenName”。
如果相同名称的变量或参数已存在，则会生成报警且此报警会输入到移植日志中。

以下参数会受到影响：

WinCC V7 WinCC
lpszPictureName ScreenName
lpszObjectName ObjectName
lpszPropertyName PropertyName

与 WinCC V7 相比，WinCC 中 C 语言脚本的函数名称会发生变化。动态的函数名称被指定为

表达式“_main”。在 WinCC 中，表达式更改为 <属性名称>_value。移植时更改名称的方式与

前一段所述的更改 VB 脚本函数名称的方式相同。

移植触发器

WinCC V7 中的窗口周期类型的触发器将移植为 WinCC 中有效的画面周期。

参见

用户对象的移植 (WinCC V7) (页 191)

通过直接连接实现的动态化的移植 (WinCC V7)

直接连接的移植

通过直接连接实现的动态化将移植为函数列表。

参见

用户对象的移植 (WinCC V7) (页 191)
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控件的移植 (WinCC V7)

简介

WinCC V7 项目可能包含以下控件：

• V7 之前的 WinCC 控件

WinCC V7 之前的控件在 WinCC V7 中仍然受到支持。WinCC 不支持这些控件。如果项目

包含 WinCC V7 之前的控件，则这些控件应移植为 WinCC V7 之后的版本。在此过程中，

属性、按钮或工具栏的名称也会更改。

在运行系统中，显示会更改。

在 WinCC V7 之前，移植后必须调整已对控件产生影响的脚本。

• V7 及以上版本的 WinCC 控件

下文列出了 WinCC 支持的 WinCC V7 及以上版本的控件。

• 第三方控件

移植操作同样支持第三方提供的 ActiveX 控件和简单的 .Net 控件。XAML 控件，比如 WPF 
(Windows Presentation Foundation) 控件，则不受支持。这些 ActiveX 控件必须在操作

系统中注册。如果未注册 ActiveX 控件，则将终止移植。

如果使用移植工具保存项目并在另一台 PC 上自行移植，则必须在该 PC 上注册这些 ActiveX 
控件。

支持的 WinCC 控件

WinCC 支持以下 WinCC V7 控件：       
• Siemens HMI 符号库 1.4.1
• WinCC 通道诊断控件

• WinCC 数字/模拟时钟控件

• WinCC 量表控件

• WinCC 滚动条控件

• WinCC 标尺控件

• WinCC 媒体控件

• WinCC 报警控件

• WinCC 函数趋势控件

• WinCC 在线表格控件

• WinCC 在线趋势控件

将项目移植到 TIA Portal 项目
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• WinCC 用户归档控件

• CCDiskSpace.Diskspace
• WinCC_WB.WinCCWebBrowser

WinCC OnlineTableControl 的特性

在 WinCC V7 中，WinCC OnlineTableControl 可使用不同颜色来显示超出的值。为此，可组

态至少两个上限和两个下限以及相关联的颜色。  
WinCC 不支持这些属性。组态对应值时，会在移植日志中输出报警。 

WinCC AlarmControl 的特性

WinCC 不支持 WinCC V7 的 WinCC AlarmControl 中的新“等级优先级”报警文本块。如果

组态了 alarm_text_block，则会在移植日志中输出报警。 

不支持的 WinCC 控件

WinCC 不支持以下控件：

• WinCC 按钮控件

WinCC 按钮控件将映射为 WinCC 中的按钮。更多信息，请参见移植画面和画面对象 
(WinCC V7) (页 185)。

• XAML 控件，例如 WPF 控件

如果项目中包含 XAML 控件，则不会移植这些控件。对于每个不会被移植的控件，都将

在移植报表中输出一条报警。

参见

用户对象的移植 (WinCC V7) (页 191)
移植画面和画面对象 (WinCC V7) (页 185)

移植颜色设置 (WinCC V7)

移植对象的颜色设置

在 WinCC V7 中，可以通过中央颜色选项板组态对象的颜色设置。WinCC 中删除了中央颜色

选项板。移植操作会从中央颜色选项板接管颜色设置，并直接定义相应对象的颜色。在移植

的项目中，不再集中更改颜色设置。  
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参见

用户对象的移植 (WinCC V7) (页 191)

报警和报警组的移植 (WinCC V7)

简介

WinCC 的报警系统与 WinCC V7 的报警系统在结构上明显不同。             
WinCC V7 多提供 18 个报警类别，每个报警类别 16 种报警类型。

WinCC 仅提供报警类别，不提供报警类型。

移植项目时，报警类型将转换为移植项目中的报警类别。报警类型将被完全删除。

报警组的移植

报警类别和报警类型按照以下方案移植：

移植时为所有报警类别及其所有报警类型分配 ID。在 WinCC 中，ID 1-63 为系统侧保留。移

植从 ID 64 开始分配 ID。

WinCC V7 报警类别 WinCC V7 报警类型 WinCC 报警类别

ID 1 ID 1-16 ID 64-79
ID 2 ID 17-32 ID 80-95
... ... ...
ID 16 ID 241-256 ID 304-319
ID 17 ID 257-272

使用其中的 257-258
ID 320-335

ID 18 ID 273-288
使用其中的 273-274

ID 336-351

在移植过程中，将为要移植的项目中包含的所有报警类别和报警类型计算新 ID。
分配 ID 后，项目中存在的报警类别和报警类型将被移植。为确保报警类别具有唯一名称，移

植时将报警类别的名称与其中包含的报警类型相链接。

示例：

WinCC V7 中存在报警类型为“ToleranceHigh”的报警类别“Tolerance”。在移植后将变为报警

类别“Tolerance_ToleranceHigh”。
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除了脚本和 ODK 函数之外，项目中的所有应用点都会进行相应修改。例如，报警视图的所

有静态筛选器都将根据新报警类别修改。

移植时不会更正任何处理报警类型的脚本或 ODK 函数。如果移植时检测到脚本中使用了报

警类型，则会在移植日志中输出报警。请在移植后自行修改此类脚本。

移植报警

在 WinCC V7 中，系统报警的 ID 范围是 1000000 到 1019999。但是，还可在此编号范围内

自由组态报警。

在 WinCC 中，范围 1000000 到 1019999 为系统报警保留。

WinCC V7 系统事件会移植。ID 在此范围内的用户定义报警不移植。

如果用户报警包含不受支持的 ASCII 字符，将使用如下表达式替换这些字符：“#<ASCII-
Code>”。 

记录设置

在 WinCC V7 中，可分别为每个报警定义记录设置。在 WinCC 中，只能为报警类别定义记

录设置，而不能为单个报警定义记录设置。如果对某个报警激活记录功能，则移植时会认为

整个报警类别使用此设置。这可确保记录设置不会丢失。这样在移植后包含此报警类别的所

有报警都会被记录，即使在移植前并未进行记录。系统会为每个受影响的报警在移植报告中

输出报警。

参见

移植 (WinCC V7) (页 169)
用户日志的移植 (WinCC V7) (页 198)

用户日志的移植 (WinCC V7)

用户日志的移植 
WinCC V7 中的用户日志在 WinCC 中称为配方。用户日志的数据字段称为配方元素。 
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在用户日志的移植过程中，组态数据直接映射为配方。视图映射为配方查询。在移植过程中

必须遵守以下规则：

• 如果在视图中组态了关系，则此关系不能为“NULL”。
如果此关系为“NULL”，则在编译移植项目时将生成错误消息。要纠正错误，必须在配方

视图中重新组态关系，以便得到有效关系。

• 在 WinCC V7 中，可以独立于通信规范组态控制变量。仅当 WinCC 变量用于通信时，才

会移植控制变量。

• 在 WinCC V7 中，对于通过原始数据变量进行的通信，PLC ID 用作日志的唯一名称。在 
WinCC 中，配方编号用于唯一标识配方。有关 PLC ID 的信息不移植。

• 如果在 WinCC V7 中为用户日志组态了别名，则此别名将移植为配方的显示名称。

可在移植期间复制用户日志的运行系统数据。

参见

复制运行系统数据 (WinCC V7) (页 210)
报警和报警组的移植 (WinCC V7) (页 197)

脚本和标准函数 (WinCC V7)

函数和动作的移植 (WinCC V7)

简介

像 WinCC V7 一样，WinCC 也支持 ANSI-C 和 VBS。由于系统侧发生变化，移植函数和动作

时需要考虑一些事项。下面介绍了移植的基本条件。

函数和动作的移植

移植函数和动作时请注意以下几点： 
• WinCC 中不再支持 VBA 脚本，因此 VBA 脚本不会被移植。

• 在 WinCC 中，某些函数已指定新名称。移植期间不调整任何函数名称。由于旧名称仍可

在脚本中仍然使用，因此脚本无需调整即可正常运行。但是，自动完成功能和帮助不再

支持旧名称。
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VB 脚本的特性

• 在 WinCC V7 中，VB 脚本由包含一个或多个过程的模块构建而成。在 WinCC 中，每个脚

本只能包含一个过程。移植时将拆分具有多个过程的模块并为每个过程创建一个新脚本。 
WinCC V7 中的脚本可以包含多个全局变量的声明。全局变量在调用脚本时进行初始化，

可用于脚本的所有过程。拆分脚本时，全局变量将移植到紧随变量声明的脚本。移植后，

也必须确保先调用该第一个脚本，以便初始化全局变量。全局变量只有在初始化后才能

用于拆分的脚本。 
• WinCC 不支持 VB 类的声明。

• 在 WinCC 中，VB 脚本中的参数必须始终使用关键字“ByRef”或“ByVal”传送。在 WinCC V7 
脚本中，没有规定使用关键字传送。在移植过程中，参数的传送将通过关键字“ByRef”补
充。

检查函数所使用的标准更为严格，因此移植之后可能需要重新处理脚本和函数。例如，在 
WinCC 中导致产生错误和警告的原因包括：

• 在函数中引用但并不存在的对象（例如面板的变量）。

• VB 对象模型的使用不正确，例如 HmiRuntime.ActivateScreen.Item。

• 函数定义和调用中的参数数目不同。

• VB 函数没有返回值。

• 在 VB 函数中设置另一个函数的返回值时。

• 在该函数中未定义 VB 函数中使用的变量。

C 语言函数的特性

在 WinCC V7 中，C 函数的名称区分大小写。在 WinCC 中，不允许使用仅仅是字母大小写不

同的名称。在移植过程中函数名称的大小写字母保持不变。如果移植的项目包含仅通过大小

写字母进行区分的函数名称，则在工程组态系统中其中的一个函数将被视为无效。编译期间

将生成错误消息。

检查函数所使用的标准更为严格，因此移植之后可能需要重新处理脚本和函数。例如，在 
WinCC 中导致产生错误和警告的原因包括：

• 在函数中引用但并不存在的对象（例如面板的变量）。

• 函数定义和调用中的参数数目不同。

• 在所用函数的外部定义与函数定义不匹配时。在这种情况下，可以删除外部定义或对其

进行调整。

• 当定义中的函数或变量名称包含不允许使用的特殊字符时。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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ODK 函数

WinCC V7 支持用于更改 CS 数据的 ODK 函数和用于更改运行系统数据的 ODK 函数。而在 
WinCC 中，只有用于更改运行系统数据的 ODK 函数仍然受支持。用于更改 CS 数据的 ODK 函
数不再受到支持。在移植后，调用这些 ODK 函数的函数和应用程序的效果可能不如预期。有

关使用 ODK 函数的详细信息，请参见运行系统 API 在线帮助。

参见

移植 (WinCC V7) (页 169)
头文件的移植 (WinCC V7) (页 201)
动作的移植 (WinCC V7) (页 201)
标准函数的移植 (WinCC V7) (页 202)
函数名称的更改 (WinCC V7) (页 212)

头文件的移植 (WinCC V7)

简介

由于系统侧发生变化，移植头文件时需要考虑一些事项。下面介绍了由于移植而发生的变化。

头文件的移植

在 WinCC V7 中，用于头文件的标准存储过程包含在项目中。存储在项目中的头文件将被移

植，并存储在 WinCC 项目树中的相应设备的“函数 > C 头函数”(Functions > C-Header) 下。

如果已在其它位置保存头文件且将其与 WinCC V7 中的项目绑定，则这些头文件不会被移植。

您需要自行绑定未被移植到项目中的头文件。     

参见

函数和动作的移植 (WinCC V7) (页 199)

动作的移植 (WinCC V7)

简介

可将 WinCC V7 中的动作移植到 WinCC 中的任务。作业在 WinCC 的“作业”编辑器中进行

管理。由于系统侧发生变化，移植动作时需要考虑一些事项。    

将项目移植到 TIA Portal 项目

3.8 移植 WinCC 项目

移植项目和程序

编程和操作手册, 11/2022 201



动作的移植

在 WinCC 中，始终仅为一个任务分配一个触发器。在 WinCC V7 中，您可以选择为动作组

态多个触发器，如变量触发器和周期性触发器。在移植过程中，含有多个触发器的动作将被

拆分为多个作业。为每个触发器创建一个新任务。

在 WinCC V7 中，存在全局动作和局部动作。而在 WinCC 中只存在全局作业。全局动作将

被移植为全局作业。局部动作也会被移植为全局作业。但是，局部作业的脚本将会扩展。在

扩展脚本的过程中，将评估系统变量“@LocalMachineName”，这样作业只能在为局部动作提

供的 PC 上运行。因此，请务必检查移植脚本中的 PC 名称，并在必要时对其进行更改。 
如果扩展脚本，则会在移植日志中输出报警。

移植使用密码保护的动作

在 WinCC V7 中，可使用密码保护动作。移植期间，据此创建任务和受密码保护的脚本。

参见

函数和动作的移植 (WinCC V7) (页 199)

标准函数的移植 (WinCC V7)

标准函数的移植

标准函数是 WinCC 运行系统安装的一部分，因此不会被移植。如果在 WinCC V7 项目中更

改了标准函数的源代码，则更改在移植过程中会丢失。   

标准函数“ OnDeactivateExecute”
标准函数“OnDeactivateExecute”移植到具有“运行系统停止”触发器的任务。

自定义标准函数

自定义标准函数保存在 WinCC V7 的“APLIB”文件夹中。应将这些函数复制到项目目录下，以

确保移植用户定义的标准函数。

自定义 C 语言标准函数位于 WinCC V7 安装目录的“wincc\aplib”文件夹中。将这些函数复制

到项目目录下的“library”文件夹中。

自定义 C 语言标准函数位于 WinCC V7 安装目录的“wincc\aplib\ScriptLibStd”文件夹中。将这

些函数复制到项目目录下的“ScriptLib”文件夹中。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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参见

函数和动作的移植 (WinCC V7) (页 199)

日志的移植 (WinCC V7)

有关日志移植的基础知识 (WinCC V7)

简介

WinCC V7 的日志系统可处理并输出组态数据和运行系统数据。WinCC 仅记录运行系统数据。

记录数据的定义存储在 WinCC V7 的布局文件中。通过打印作业控制内容的输出。

报表的移植 
移植时将根据文件内容来识别运行系统文档的布局文件。如果布局文件包含项目文档的对象，

则该布局文件不会被移植。如果布局文件包含同时用于项目文档的嵌入式布局，则该布局文

件也不会被移植。如果打印作业引用项目文档的布局文件，则该打印作业不会被移植。对于

每个不会被移植的布局文件，在移植日志中都会输出报警。  

说明

如果已使用更早版本 WinCC（例如 V5.0）创建 WinCC V7 项目，日志将包含由提供程序从

更早版本提供的运行系统数据的对象。这些对象不会被移植。

与语言相关的内容

WinCC V7 的日志系统不支持多语言内容。因此，对于每个运行系统语言，报表系统都需要

单独的布局文件。文件的语言分配由所包含的文件夹或文件名的命名约定定义。在移植过程

中，与语言相关的布局文件合并为一个多语言报表文件。因此，移植时必须考虑不同文件来

创建一个多语言报表文件。合并不同语言的布局文件时，以下规则适用： 
• 第一个找到的布局文件相应地用于移植报表对象。因此，不同语言的布局中的差异在移

植过程中将会丢失。

• 报表的所有与语言相关的文件均用于提取与语言相关的内容。

• 对于所有已组态的运行系统语言来说，均采用与语言相关的报表的文本条目。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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打印作业的移植 
在 WinCC V7 中，打印作业的启动参数在相应打印作业的属性中定义。在 WinCC 中，无法

定义打印作业的启动参数。在 WinCC 中可使用作业规划器启动打印作业。作业规划器中有

“打印作业”类型的作业。  
移植周期性打印作业时，将打印作业拆分为两部分。移植时在作业规划器中创建“打印作业”

类型的作业。移植时也可在报表系统中创建打印作业，并将其与新创建的作业连接。

系统布局的移植

从 WinCC V7 移植以下系统布局：

WinCC V7 
打印作业

WinCC
系统打印作业

WinCC
系统报表

报警控件 - 画面 报警控件 - 画面 @报警控件 - 画面

报警控件 - 表格 报警控件 - 表格 @报警控件 - 表格

函数趋势控件 函数趋势控件 - 画面 @函数趋势控件 - 画面

在线趋势控件 - 画面 在线趋势控件 - 画面 @在线趋势控件 - 画面

在线表格控件 - 画面 在线表格控件 - 画面 @在线表格控件 - 画面

在线表格控件 - 表格 在线表格控件 - 表格 @在线表格控件 - 表格

用户归档控件 - 画面 配方控件 - 画面 @配方控件 - 画面

用户归档控件 - 表格 配方控件 - 表格 @配方控件 - 表格

标尺控件 - 表格 标尺控件 - 表格 @标尺控件 - 表格

标尺控件 - 画面 标尺控件 - 画面 @标尺控件 - 画面

移植后，上述系统布局之一的更改也可用。

参见

移植 (WinCC V7) (页 169)
日志布局的移植 (WinCC V7) (页 205)
“变量”对象的移植 (WinCC V7) (页 205)
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日志布局的移植 (WinCC V7)

简介

WinCC V7 中日志的布局文件可拆分为多个部分。WinCC 中的布局结构在几处细节上有所不

同。因此，在移植后日志的输出可能与 WinCC V7 中的输出稍有不同。

报表布局的移植

下表显示了 WinCC V7 和 WinCC 布局的不同结构：

WinCC V7 WinCC
封面的静态层 水印封面

封面 标题页

页眉的静态层 页眉详细信息页面

报表内容的静态层 水印详细信息页面

日志内容 详细信息页面

页脚的静态层 页脚详细信息页面

结束页 封底

行布局 行报表

如果报表布局包含页间走纸，则移植时会为 WinCC 报表中的每个页间走纸生成一个新的详

细信息页面。

在日志的特定部分所允许出现的日志对象在 WinCC V7 和 WinCC 中是不同的。如果 WinCC V7 
日志中的日志对象在 WinCC 中不被允许使用，则该对象不会被移植。如果报表对象未被移植，

则会在移植日志中输出报警。

参见

有关日志移植的基础知识 (WinCC V7) (页 203)

“变量”对象的移植 (WinCC V7)

简介

某些在 WinCC V7 中可用的日志对象不再受 WinCC 支持。移植操作会尽可能将不再可用的

对象映射为 WinCC 中可用的对象。 
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静态图元文件

移植 WinCC V7 的副本时，分配的 *.emf 文件无法通过移植来修正。会在移植报表中输入相

应注释。 

报表的 I/O 字段

WinCC V7 中的“变量”日志对象在 WinCC 中不再可用。该对象在 WinCC 中被 I/O 字段取代。

将“变量”对象映射为 I/O 字段时，“计算”(Calculation) 和“输出值”(Output value) 属性将

被替换为“过程值”(Process value) 属性。“计算”(Calculation) 属性的优先级高于“输出

值”(Output value) 属性。如果要移植的项目同时使用这两个属性，则将移植“计

算”(Calculation) 属性。“输出值”(Output value) 属性的值不会被移植。

移植将按下表所示的方式进行：

WinCC V7 WinCC 
计算 输出值 过程值

未设置 未设置 未设置

脚本 未设置 脚本

未设置 变量 变量

脚本 变量 脚本

如果属性的值未被移植，则会在移植日志中输出报警。

参见

有关日志移植的基础知识 (WinCC V7) (页 203)

用户管理的移植 (WinCC V7)

移植用户管理

WinCC V7 的用户管理与 WinCC 的用户管理在几处细节上有所不同。因此，移植用户管理可

能会导致其发生变化。     
在 WinCC V7 中，用户具有的权限可能与其用户组的权限不同。在 WinCC 中，在用户组级

别分配权限。

为移植所有权限，移植时将首先为每个用户组创建一个新用户组。此外，还为每个所具有的

权限与用户组权限不同的用户创建一个新组。如果多个用户的权限与组权限的差异相同，则

这些用户将全部成为同一个新创建的组的成员。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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示例 1

WinCC V7 WinCC
组 1（权限 A、权限 B）
用户 1（权限 A、权限 B）
用户 2（权限 C）
用户 3（权限 C）

组 1（权限 A、权限 B）
用户 1

  组 1_1（权限 C)
用户 2
用户 3

示例 2

WinCC V7 WinCC
组 2（权限 A、权限 D）
用户 4（权限 D）
用户 5（权限 A、权限 B）

组 2（权限 A、权限 D）
用户为空

  组 2_1（权限 D）
用户 4

  组 2_2（权限 A、权限 B）
用户 5

示例 3

WinCC V7 WinCC
组 3（权限 C、权限 E）
用户为空

组 3（权限 C、权限 E）
用户为空

对于每个新创建的用户组，在移植日志中都会输出报警。

移植密码

密码不会被移植。默认情况下，管理员的密码设置为“administrator”。用户未被分配任何密

码。这意味着您必须在 WinCC 中分配新的密码。

将项目移植到 TIA Portal 项目

3.8 移植 WinCC 项目

移植项目和程序

编程和操作手册, 11/2022 207



周期的移植 (WinCC V7)

周期的移植

WinCC V7 中，存在两种类型的周期：    
• 更新周期

• 记录周期

在 WinCC V7 中，这些类型的周期以不同的编辑器进行编辑。

而在 WinCC 中，一个编辑器即可编辑所有周期。

项目的周期按如下方式移植：

• 10 个标准更新周期的使用方式不变。

• 移植时创建五个用户自定义的更新周期。

• 移植时为每个更新周期创建一个新周期。

WinCC 内部管理哪些周期用于更新，哪些周期用于记录。

不支持的设置 
并非所有在 WinCC V7 中可用的周期设置都受 WinCC 支持。移植期间，不支持的设置将由 
WinCC 中的现有设置替换，并在移植日志中生成报警。   
因此，包含不支持的采集周期的日志变量在记录到运行系统中时，其采集周期将与组态的周

期不同。 
示例：例如，如果组态的周期为“星期一”、“星期三”和“星期五”，则移植后将以“每

天一次”的频率记录该变量。  

过程值记录的移植 (WinCC V7)

简介

WinCC V7 中过程值记录的设置将被移植到 WinCC。在这方面有一些特殊性。 

手动输入

在 WinCC V7 中，可将值手动输入到日志和各个日志变量中。此外还有“通过手动输入来执

行重新计算”(Recalculation with manual input) 功能。 

将项目移植到 TIA Portal 项目
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WinCC 中不支持手动输入和重新计算。移植期间，这些设置将被忽略，并在移植日志中生成

报警。  

基本过程控制 (WinCC V7)

简介

在其中使用过基本过程控制的项目始终可以移植到 WinCC。但是，移植此类项目时，基本过

程控制的特定组态会丢失。     

基本过程控制的移植

不会移植基本过程控制的默认画面以及基本过程控制生成的画面。会移植项目的其它画面。

但这些画面可能包括 WinCC 不支持的对象。这些对象不会被移植。这涉及到以下对象：

• 声音报警

• 3D 棒图

• 扩展模拟显示

• 扩展状态显示

• 组显示

使用基本过程控制创建的画面层级不会移植。只有为工作区中的显示而组态的画面会被移植。

具有画面特性的画面将不会被移植。

不支持的组件和函数

WinCC 不支持基本过程控制的以下组件：

• OS 项目编辑器

• 设备状态监视

• 画面树管理器

• 块列表编辑器

• 区域特定的用户管理

• 多重 VGA
移植时不支持基本过程控制的过程启动列表中的条目。

如果在脚本中调用基本过程控制的 API 函数，则在编译项目时将收到一条错误消息。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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移植日志中将输出相应的报警。

3.8.2.3 复制运行系统数据 (WinCC V7)

运行系统数据

移植项目时，将移植组态数据。 可在移植期间复制运行系统数据，以便继续使用。 
运行系统数据由以下几个部分组成：

• 用户归档中的用户日志

用户日志是保存在运行系统的数据库中的过程数据。

• 日志数据

数据日志和报警日志中的数据在运行系统中采集和记录。

参见

移植 (WinCC V7) (页 169)

3.8.2.4 引用 (WinCC V7)

移植数据类型 (WinCC V7)

简介

下表介绍了 WinCC V7 和 WinCC 之间数据类型的映射关系。

移植数据类型

移植期间内部数据类型按如下方式进行映射：       

WinCC V7 的内部数据类型 WinCC 的内部数据类型

Bool Bool
Char SByte
Byte UByte
Int Short
UInt UShort
Long Long

将项目移植到 TIA Portal 项目

3.8 移植 WinCC 项目

移植项目和程序

210 编程和操作手册, 11/2022



WinCC V7 的内部数据类型 WinCC 的内部数据类型

ULong ULong
Float Float
Double Double
String WString
DateTime DateTime

S7 数据类型 "Timer" 的映射

具有定时器地址且数据类型为 S7 数据类型 "Timer" 的外部变量将被映射为 S7 数据类型 
"Timer"。地址会保留下来。

如果数据类型为 S7 数据类型 "Timer" 的外部变量对数据块或存储器地址进行了寻址，则该

变量将映射为 S7 数据类型 "S5 Time"。地址会保留下来。

示例：

WinCC V7

变量 S7 数据类型 地址 注释

Timer_Actual_Value Timer T10 BCD 码定时器值

Timer_Setpoint_Value Timer DB10.DBW200 BCD 码定时器值

Timer_Setpoint_Value#2 Timer MW20 BCD 码定时器值

WinCC

变量 S7 数据类型 地址 注释

Timer_Actual_Value Timer %T10 BCD 码定时器值

Timer_Setpoint_Value S5Time %DB10.%DBW200 BCD 码定时器值

Timer_Setpoint_Value#2 S5Time %MW20 BCD 码定时器值

参见

移植 (WinCC V7) (页 169)
函数名称的更改 (WinCC V7) (页 212)
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函数名称的更改 (WinCC V7)

发生更改的函数名称

与 WinCC V7 相比，WinCC 中一些 C 函数和 VB 函数的函数名称发生了更改。涉及的函数名

称如下：

WinCC V7 WinCC
GetLinkedVariable GetLinkedTag
GetLocalPicture GetLocalScreen
GetParentPicture GetParentScreen
GetParentPictureWindow GetParentScreenWindow
PASSCheckLevelPermission IsUserAuthorized
OpenHomePicture ActivateStartScreen
OpenNextPicture ActivateNextScreen
OpenPrevPicture ActivatePreviousScreen
OpenStoredPicture ActivateStoredScreen
StorePicture StoreScreen
GetLanguage GetLanguageByLocaleID
InquireLanguage InquireLocale 或 InquireLocaleID
SetLanguage SetLanguageByLocaleID
OpenPicture ActivateScreen
PASSLoginDialog ShowLogonDialog
ProgramExecute StartProgram
DeactivateRTProject StopRuntime
ExitWinCC StopRuntime

参见

函数和动作的移植 (WinCC V7) (页 199)
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3.8.2.5 集成项目

有关集成项目移植的基础知识 (WinCC V7)

简介

集成在 STEP 7 中的项目所包含的 PLC 和 HMI 设备通过组态相互连接。WinCC V7 和 STEP 7 的
组态数据也相互连接。移植集成的项目时，整个项目连同 WinCC V7 和 STEP 7 的部件都将

被移植。连接将保留。

移植集成项目时，请注意以下问题：

• 在将集成的 WinCC V7 项目移植到 TIA Portal 前，需先使用移植工具创建移植文件 
(Intermediate file)。

• 仅可移植使用 WinCC V7.5 创建的项目。

• 仅针对 TCP/IP、MPI 和 PROFIBUS 连接创建控制器报警和集成变量。不支持已命名连接。

• 待移植的操作站 (OS) 必须位于 SIMATIC Manager 中的 WinCC 应用程序和 PC 站之下。

移植集成的项目 
移植集成的项目时，移植非集成 WinCC V7 项目的要求同样适用于 WinCC V7 部件。WinCC V7 
部件中包含的对象（例如，通信驱动程序）和属性必须受 WinCC 支持。 
除了 WinCC V7 组件的要求外，集成项目的 STEP 7 组件还有其他要求。STEP 7 组件中包含

的对象和属性必须受 STEP 7 支持。有关详细信息，请参见 STEP 7 文档。 
为了能够完全移植集成的项目，必须在执行移植的 PC 上安装以下组件：

• STEP 7 V5.4 SP5 ... STEP 7 V5.6
• WinCC V7.5
为了能够完全编辑集成的项目，必须在执行编辑的 PC 上安装以下组件：

• STEP 7
• WinCC
如果只希望将 WinCC V7 项目保存为移植格式，可使用移植工具。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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集成项目总是会完全移植。不能单独移植集成项目中包含的 WinCC 项目。只能单独移植所

包含的 STEP 7 项目。如果要单独移植 STEP 7 项目，必须在 SIMATIC Manager 中删除集成的 
WinCC 项目。然后在不含 WinCC 项目的情况下移植 STEP 7 项目。

多客户端

WinCC 不支持多客户端。如果在 SIMATIC Manager 中创建 WinCC 客户端，将自动创建多客

户端。多客户端项目会集成到 STEP 7 中。如果移植过程中识别出多客户端，则会取消移植。

因此，要移植 STEP 7 项目，必须在 SIMATIC Manager 中删除多客户端。然后再移植项目。

集成 WinCC 项目的存储位置

如果要移植集成项目，则所包含的 HMI 部件必须与该项目的 STEP 7 部件位于同一 PC 上。如

果 HMI 部件在另一台 PC 上，则只能移植 STEP 7 部件，项目的 HMI 部件在移植后将丢失。

不支持的对象

移植不支持以下组件：

• STEP 7 多重项目

无法移植 STEP 7 多重项目；移植时将取消该步骤。

• 中央归档服务器 - CAS
如果移植过程中识别出多客户端，则会取消移植。

参见

移植集成的项目 (WinCC V7) (页 214)

移植集成的项目 (WinCC V7)

简介

移植集成的项目时，WinCC V7 项目和 STEP 7 项目的组件都将被移植。因此，通过移植工具

移植生成的 Intermediate 文件。Intermediate 文件的格式为“*.am”。移植过程中，现有项目

的数据被复制和移植到新项目。不能移植到现有项目中。
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要求

• 已安装 STEP 7 Professional 和项目中使用的所有选件包。

• 已安装 WinCC Professional。
• 已重新启动 TIA Portal。
• 待移植项目的 Intermediate 文件位于您的驱动器上。

步骤

移植集成项目的步骤如下：

1. 选择“开始 > 移植项目”(Start > Migrate Project)。

2. 导航到“源路径”(Source path) 域中的 Intermediate 文件。

3. 必要时更改要创建的项目的信息。例如，更改项目名称或项目路径。要移植的数据会在新项
目中创建。

4. 单击“移植”(Migrate)。
即会创建新项目并启动数据移植：

– “项目”视图打开。

– 移植进度显示在移植窗口中。

– 移植过程的警告和错误信息显示在巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 下。

– 有关移植的所有信息都将保存在日志文件中。

– 移植完成时，将显示一条消息。该消息中将包含一个链接，单击该链接可以打开日志

文件。

还可以通过“项目 > 移植项目”(Project > Migrate Project) 从项目视图启动移植。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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移植完成时，对于每个移植的 HMI 设备，您都会在项目树中找到新创建的设备。还将找到

为每个移植的 PLC 新创建的设备。这些设备中包含移植的数据。

说明

带有报警视图的集成项目

在项目移植过程中，可禁用报警视图中的报警类别。项目移植完成后，需检查报警视图中的

设置。根据需要，可在报警视图巡视窗口中的“属性 > 常规”(Properties > General) 下启用

所需的报警类别。 

打开移植报告

移植日志与移植的项目保存在一起。可以在以后某个时间点查看该日志。打开日志文件的步

骤如下：

1. 单击项目导航中的“共享数据”(Shared data)。
2. 单击“日志”(Logs)。
3. 双击移植日志。

参见

有关集成项目移植的基础知识 (WinCC V7) (页 213)

3.9 移植集成的项目

3.9.1 移植集成项目 (S7-300, S7-400)

简介

在集成项目中，将会在一个项目中同时使用 SIMATIC 控制器和 WinCC 组件。移植集成项目

时，将会移植整个项目，包括 WinCC 和 STEP 7 的组件。控制与可视化之间已组态的连接将

保持不变。

移植集成项目   
移植集成项目时，STEP 7 组件的移植要求与非集成 STEP 7 项目的移植要求是相同的。WinCC

（TIA Portal）还必须支持 WinCC 组件中的对象和属性。     

将项目移植到 TIA Portal 项目
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对于要移植的操作员站 (OS)，它必须位于 SIMATIC Manager 项目树中 PC 站和 WinCC 应用

程序的下方。下图显示了初始项目内操作员站的分配：

可以在 WinCC 文档中找到集成项目的其它移植需求。

另请注意，移植前必须编译初始项目。

为了完整移植集成项目，必须在用于移植的 PG/PC 上安装以下组件：

• STEP 7 V5.4 SP5 或更高版本

• 带有 新更新包 WinCC V7.5 或 WinCC Flexible 2008 SP2 或更高版本

为了能够对集成项目进行完全事后编辑，必须在用于事后编辑的 PC 上安装以下组件的 新

版本：

• STEP 7 Professional
• WinCC 精简版、WinCC 精智版/高级版或 WinCC 专业版，取决于所用的组件

使用移植工具

在以下环境中必须使用移植工具：

• 初始项目不位于安装 TIA Portal 的 PG/PC 上。

• 初始项目中包含有 SCADA 设备。只能使用移植工具移植这些设备。

• WinCC 专业版 V18、STEP 7 以及 WinCC V7.5 不能安装在同一台 PG/PC 上。因此，需使

用移植工具对移植时包含 WinCC V7.5 组件的集成项目进行准备。

移植集成项目中的 STEP 7 部分

一个集成项目总是整个进行移植的。无法单独移植单个组件。如果之前在 SIMATIC Manager 
中删除了 SIMATIC 站中的所有 HMI 站并随后重新编译了 NetPro 中的项目，则只能单独移植

包含的 STEP 7 项目。

此外，如果仅安装有 STEP 7 V5.4 SP5 或更高版本而未安装 WinCC，该项目也可打开。在这

种情况下，需要再次保存项目并在保存过程中选择“重新组织”(Reorganize) 功能。随后将在

保存副本时自动删除 WinCC 部分。

然后，再移植不含 WinCC 项目的 STEP 7 项目。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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移植带有硬件配置的集成项目

在集成的项目中，即使移植中不包含硬件配置，也可以移植 HMI 设备。仅当在移植中包含

硬件配置时，才会移植硬件配置的 STEP 7 组件（包括网络组态以及连接和中断）。否则，将

为 STEP 7 设备创建未指明的模块并需要在移植后将其转换为适当的模块。

在移植过程中，插入 PC 站的 HMI 模块会被转换为单独的站。如果移植中不包括硬件配置，

则移植后的项目将包含一个非指定的 SIMATIC PC 站以及一个带有 HMI 设备的 SIMATIC PC 站。

移植过程中不会导入对 HMI 设备的引用。如果包含硬件配置，则移植后的项目中将包含两

个单独的站：HMI 站和 PC 站。

集成 WinCC 项目的存储地点

如果移植集成项目，则项目的 HMI 组件必须与项目的 STEP 7 组件位于同一个 PG/PC 上。如

果 HMI 部分在另一个 PG 上，则仅移植 STEP 7 部分。

不支持的对象

不支持移植以下组件：

• STEP 7 多重项目

STEP 7 多重项目无法移植。将取消移植。

• 集中归档服务器 (CAS)
如果集成项目中包括一个 CAS，则将执行项目移植，但不会移植 CAS 数据。

参见

集成了后续编辑的项目 (页 218)

3.9.2 集成了后续编辑的项目

如果移植了一个不带硬件配置的集成项目，则会使用未指定的 CPU，而不是原始项目的 CPU。
由于未指定的 CPU 和 HMI 设备之间无法存在连接，所以来自源项目的连接也会以未指定的

形式导入。 

步骤 
要在移植之后继续使用集成项目，请按下列步骤操作：

1. 再次将未指定的设备转换为合适的设备。

2. 恢复 HMI 设备和 PLC 之间集成的 HMI 连接。
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3. 将所有 HMI 变量连接到新创建的集成连接上。

4. 恢复 HMI 变量和 PLC 变量之间的连接。

5. 删除未集成的 HMI 连接。

下列章节中通过示例项目更加详细地介绍了各个步骤。

参见

将未指定的 CPU 转换为指定的 CPU (页 219)
创建集成的 HMI 连接 (页 221)
重新链接 HMI 变量 (页 224)
删除未集成的 HMI 连接。 (页 225)

3.9.3 将未指定的 CPU 转换为指定的 CPU
不带硬件配置移植之后的第一步就是将未指定的 CPU 转换为指定的 CPU。 未指定的 CPU 是
硬件目录中某些当前未知 CPU 的占位符。 可以为用户程序中的 CPU 定义常规参数和主页。 
但是，只有在指定了未指定的 CPU 之后，项目才能实现全部功能。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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使用模块替换的方式指定 CPU    
要使用模块替换方式指定未指定的 CPU，请按下列步骤操作：

1. 在网络或设备视图中选择未指定的 CPU。
2. 在快捷菜单中，选择“替换设备”(Replace device) 命令。

将打开“替换设备”(Replace device) 对话框。

1

2

3. 在树形结构中的“新设备”(New device) 下，选择要用来替换未指定 CPU 的模块。 （区域 1）
“兼容性信息”提供有关所选 CPU 是否与源项目中的组态相兼容的信息。 （区域 2）

4. 单击“确定”(OK)。
5. 为所有未指定的 CPU 执行上述步骤。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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参见

创建集成的 HMI 连接 (页 221)

3.9.4 创建集成的 HMI 连接

指定了未指定的 CPU 之后，建立到 HMI 设备的连接。

步骤   
要以图形方式创建连接，请按以下步骤操作：

1. 在工具栏上，单击“连接”(Connections) 按钮。 这会激活连接模式。

2. 从相邻的下拉列表中选择连接类型“HMI 连接”。
网络视图以不同颜色突出显示所有可用于 HMI 连接的 CPU 和 HMI 设备。

3. 现在便可以自动确定连接路径，或通过特定接口显式选择连接路径：

– 允许自动确定连接路径

选择连接的源 CPU。 将鼠标拖到目标组件上。 通过再次单击鼠标确认该连接端点。

或者： 按住 shift 按钮，选择目标组件并使用鼠标右键选择“添加新连接”(Add new 
connection) 命令。

– 选择从接口之间的显式连接路径

单击要创建连接的设备中的子网接口。 按住鼠标按钮，将光标拖到目标设备中的相关

接口上，然后松开鼠标按钮。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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结果

下图显示了创建集成连接之后的状态：

将项目移植到 TIA Portal 项目
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1

2

3

① 创建了集成 HMI 连接并在网络视图中突出显示。

② 连接显示在组件的连接表中。

③ 可以在连接属性中编辑连接。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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参见

重新链接 HMI 变量 (页 224)

3.9.5 重新链接 HMI 变量

在 CPU 与 HMI 设备之间创建了新的 HMI 连接之后，需要将现有 HMI 变量分配至新连接。 针
对相关变量表中的每一行执行下列步骤。

步骤   
要重新链接 HMI 变量，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，导航至 HMI 变量并双击相关变量表以在工作区域中显示这些信息。
变量表打开。

2. 在“连接”(Connection) 列中单击“...”按钮。
将打开用于选择连接的对话框。
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3. 选择新创建的 HMI 连接。

4. 单击“✓”按钮应用所选连接。

5. 在工具栏上，单击“重新连接 PLC 变量”(Re-connect PLC tag) 按钮。

参见

删除未集成的 HMI 连接。 (页 225)

3.9.6 删除未集成的 HMI 连接。

后，可以从源项目中删除仍然存在的未集成的 HMI 连接。
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步骤     
要删除未集成的 HMI 连接，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，打开 HMI 设备并双击“连接”(Connections) 条目。
连接表打开。

2. 选择表中带有原有连接的行。

3. 在连接行的快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

4. 针对源项目的所有未集成 HMI 连接执行上述步骤。

将项目移植到 TIA Portal 项目
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将 S7-1200 移植到固件 V4 及以上版本 (S7-1200) 4
4.1 升级到 V4 的基本信息 (S7-1200)

简介

如果项目中所用 CPU 的固件版本为 V3 且希望升级到固件版本为 V4.0 及以上版本的 CPU， 则
只需更换设备即可。 
为此，可使用 TIA Portal 中的“更换设备”功能。在进行设备更换时，项目将保持不变。用

户仍可继续运行由固件版本 V3 创建的程序。 

规则

更换设备时，请遵循以下基本规则：

• 仅当项目由固件版本 V3.0 的 CPU 创建时，才能进行设备更换。如果项目采用固件版本 
V1.0 或 2.0 的 CPU 创建，则需在项目中离线创建一个固件版本为 V3.0 的新 CPU，并将

用户程序复制到该 CPU 中。

• 但不能使用版本为 V3 的 CPU 替换版本为 V4 的 CPU。如果要继续使用当前版本为 V3 的 
CPU，则需在更换设备之前为该 CPU 创建一个副本。

• 程序不能通过存储卡传送到新 CPU 中，而应通过“更换设备”功能进行传送。有关详细

信息，请参见以下章节。

HMI 面板

在进行设备更换时，由于所组态 HMI 面板的固件版本和通信方式不同，因而对这些面板的

处理方式也有所不同。

移植项目和程序
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下表列出了移植中支持的 HMI 连接：

面板的固件版本 PUT/GET 通信 移植到 V4
V11 或以上版本 - S7-1200 不支持该组态。将 HMI 面板的固件版本升级为 V12.0，然

后编译并加载该组态。

V11 或以上版本 √ S7-1200 支持该组态。更换设备后，在对项目进行编译和下载时，

系统将自动建立连接。

V12 或以上版本 - S7-1200 支持该组态。更换设备后，在对项目进行编译和下载时，

系统将自动建立连接。 

在编译程序时，用户会收到有关移植 HMI 面板的特定信息。

S7-1200 扩展模块

如果已在系统中使用下列统一插入的 S7-1200 模块，则必须为这些模块执行固件更新以确

保能够使用 S7-1200 V4 进行操作。

• ASi - 主站 - CM 1243 
• DP - 主站 - CM 1243-5 
• WAN CP - CP1243-1 
新提供的 S7-1200 模块发货时，已安装了 新的固件。

受保护块

具有专有知识保护或防拷贝功能的块不能升级为版本 V4。如果项目包含有受保护的块，则

在移植之前必须移除保护。

如果这些块由供应商提供且不知密码，则需咨询供应商获取密码或与兼容 V4 版本的块。

警告

防止人身伤害和设备损坏

某些情况下，在设备的更换过程中会对程序进行相应的更改。因此，在更换设备之后且运

行之前，请在测试环境中对程序进行全方位测试。

将 S7-1200 移植到固件 V4 及以上版本 (S7-1200)
4.1 升级到 V4 的基本信息 (S7-1200)
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说明

其它支持

有关移植到 S7-1200 V4 的常见问题与解答的 新信息，请访问西门子工业在线支持网站。

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/82140966 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/82140966)
如果需要获得更多有关移植到 S7-1200 V4 的帮助，请联系 SIMATIC 客户支持。 

参见

移植到 V4 (页 229)
移植到 V4 后的特殊注意事项 (页 230)

4.2 移植到 V4 (S7-1200)

要求

• 项目中包含有固件版本为 V3 的 CPU，
• 且不包含任何受保护的块。

操作步骤

更换 CPU 时，请按以下步骤操作：

1. 选择待替换的版本为 V3 的 CPU。
2. 在快捷菜单中，选择“更换设备”(Change device) 命令。

将显示“更换设备”(Change device) 对话框。

3. 在树结构中的“新设备”(New device) 下，选择替换当前 V3 CPU 的 V4 CPU。
4. 单击“确定”(OK)。

当前 CPU 将替换为新 CPU。
5. 选择该新 CPU，然后在快捷菜单中选择命令“编译 > 硬件和软件（仅更改）”(Compile > 

Hardware and software (only changes))。
将再次编译该设备的组态和用户程序。 

将 S7-1200 移植到固件 V4 及以上版本 (S7-1200)
4.2 移植到 V4 (S7-1200)

移植项目和程序
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6. 可选：必要时，可对程序中的各个块应用专有知识保护和防拷贝保护功能。

7. 选择该新 CPU，然后在快捷菜单中选择命令“下载到设备 > 硬件和软件（仅更改）”(ownload 
to device > Hardware and software (only changes))。
该设备的组态和用户程序将装载到新的 CPU 中。
此时，便完成了设备更换。

 

警告

防止人身伤害和设备损坏

某些情况下，在设备的更换过程中会对程序进行相应的更改。因此，在更换设备之后且运

行之前，请在测试环境中对程序进行全方位测试。

说明

其它支持

有关移植到 S7-1200 V4 的常见问题与解答的 新信息，请访问西门子工业在线支持网站。

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/82140966 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/82140966)
如果需要获得更多有关移植到 S7-1200 V4 的帮助，请联系 SIMATIC 客户支持。 

参见

升级到 V4 的基本信息 (页 227)
移植到 V4 后的特殊注意事项 (页 230)

4.3 移植到 V4 后的特殊注意事项 (S7-1200)

V4 中的功能更改

S7-1200 V4 中的功能性显著增强。在下文，我们将简要说明从 V3 移植后需要注意的 重要

功能性更改。 
有关 S7-1200 的更多信息，请参见系统手册《SIMATIC S7-1200 自动化系统》。

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/65601780 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/65601780)

将 S7-1200 移植到固件 V4 及以上版本 (S7-1200)
4.3 移植到 V4 后的特殊注意事项 (S7-1200)
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组织块

在 S7-1200 V4 中，可为所使用的各组织块特定设置其可中断性。在更换设备时，所有组织

块均组态为不可中断，以确保 V3 程序的可执行性保持不变。同时也确保 V3 程序的 OB 优先

级保持不变。在移植之后，则可根据需要对优先级和可中断性设置进行相应更改。

在版本 V4 中，诊断中断的行为进行了以下更改：

在版本 V3 中，启动信息中通常包含模块的触发信息和通道编号。而在版本 V4 中，仅未决

的诊断事件才生成该信息。例如，如果由于故障已修正而没有未决的诊断事件，则将仅指示

正在触发该模块。

访问级别

S7-1200 V4 对访问级别进行了扩展。下表列出了在 V4 中如何表示 V3 固件中的保护等级：

V3 中的保护等级 V4 中的访问级别 含义

无保护 完全访问权限

（无保护）

无密码保护的无限制访问。

只读 读访问权限 HMI 访问和 CPU 间的无障碍通信没有密码保护。

在 CPU 中进行更改（写访问）以及更改

CPU 的操作模式 (RUN/STOP) 时，需要密码。

读/写保护 HMI 访问权限 HMI 访问和 CPU 间的无障碍通信没有密码保护。

在 CPU 中读取数据、进行更改（写访问）以及更改

CPU 的操作模式 (RUN/STOP) 时，需要密码。

- 无访问权（完全

保护）

不输入密码无访问权。

访问 HMI、在 CPU 中读取数据、在 CPU 中更改（写入）数据以及更改 
CPU 的操作模式 (RUN/STOP) 时，需要密码。

指令库

移植到 S7-1200 V4 之后，仍可继续使用 V3 固件版本库中的指令。这样，可确保继续使用

原程序。此外，S7-1200 V4 中还包含有许多与 S7-1500 指令相兼容的新指令。 
有关指令库的更多信息，请参见系统手册《SIMATIC S7-1200 自动化系统》。

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/65601780 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/65601780)

将 S7-1200 移植到固件 V4 及以上版本 (S7-1200)
4.3 移植到 V4 后的特殊注意事项 (S7-1200)
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运动控制

更换设备时，固件版本 V1 和 V2 库中的运动控制对象将替换为 V3 库中的相应对象。由于系

统兼容 V3 库中的对象，因此可继续使用原程序。 
在 S7-1200 V4 的库中，包含与 S7-1500 功能相兼容的大量“运动控制”新功能。如果要使

用 V4 库，则可在替换设备后从“指令”(Instructions) 任务卡中进行选择。

有关新“运动控制”功能的更多信息，请参见系统手册“SIMATIC S7-1200 可编程控制器”。 
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/65601780 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/65601780)

Web 服务器

在进行设备更换时，可通过 Web 服务器将以下操作设置从 V3 CPU 传送到 V4 CPU 中：

• 激活模块上的 Web 服务器

• 只允许通过 HTTPS 访问

如果要通过 Web 服务器操作 V4 CPU，则需在用户管理中为用户帐户设定相应的用户权限。

无任何权限的标准用户只能访问标准 Web 页面。

说明

其它支持

有关移植到 S7-1200 V4 的常见问题与解答的 新信息，请访问西门子工业在线支持网站。

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/82140966 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/82140966)
如果需要获得更多有关移植到 S7-1200 V4 的帮助，请联系 SIMATIC 客户支持。 

通过 PUT/GET 进行通信

在更换设备之后，可通过 PUT/GET 进行通信。请注意，新集成的连接类型的安全标准等级

高于 PUT/GET 通信。如果不使用 PUT/GET 通信，则应禁用该通信。

参见

升级到 V4 的基本信息 (页 227)
移植到 V4 (页 229)

将 S7-1200 移植到固件 V4 及以上版本 (S7-1200)
4.3 移植到 V4 后的特殊注意事项 (S7-1200)
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移植数据类型, 153
Allen-Bradley DH485

移植数据类型, 154
Allen-Bradley Ethernet IP

移植数据类型, 155

F
FBD

移植, 104

G
GE Fanuc SNP

移植数据类型, 155
GRAPH

移植, 104

H
HMI 连接, 221
HMI 设备更换

通过移植, 126

I
IX, 72

L
LAD

移植, 104
LG GLOFA GM

移植数据类型, 156

M
Mitsubishi FX

移植数据类型, 157
Mitsubishi Protocol 4

移植数据类型, 157

Modicon Modbus
移植数据类型, 158

Modicon Modbus TCP/IP
移植数据类型, 159

O
OLE 对象

移植, 187
Omron Hostlink/Multilink

移植数据类型, 160
OPC

移植数据类型, 160

S
SCL

移植, 106
SIMATIC 500/505 DP

移植数据类型, 161
SIMATIC 500/505 系列

移植数据类型, 162
SIMATIC HMI HTTP Protocol

移植数据类型, 162
SIMATIC S5 AS511

移植数据类型, 163
SIMATIC S5 DP

移植数据类型, 164
SIMATIC S7 300/400

移植数据类型, 165
SIMATIC S7 200

移植数据类型, 164
STL

移植, 104
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Telemecanique Uni-Telway

移植数据类型, 168
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VB 脚本
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W
WinCC flexible

移植集成的项目, 150
WinCC flexible 项目

移植, 119
WinCC V7 项目

移植, 172
WinCC 按钮控件

移植, 188

报

报警
移植, 197

报警类别
移植, 197
移植过程中的名称更改, 138

报警类别的名称
移植过程中的更改, 138

报警日志
移植, 144

报警系统
移植, 197

报警组
移植, 137, 197

编

编译
已移植的项目, 120

变

变量
移植, 152, 184, 210

变量日志
移植, 144

打

打印作业
移植, 204

大

大小数据
移植, 189

动

动态
移植, 192

动态化脚本
移植, 193

动作
移植, 199, 201

对

对象名称
唯一性, 116
移植时重命名, 116

对象组
移植, 190

函

函数
移植, 199

基

基本过程控制
移植, 209

基本知识
移植, 115, 171

集

集成项目
创建集成的 HMI 连接, 221
后续编辑, 218
链接 HMI 变量, 224
删除未指定连接, 226
移植, 148, 150, 213, 215, 216
转换未指定的 CPU, 220

检

检查项目是否可以移植, 94

将

将 PLC 程序移植到 S7-1500 中, 22, 24, 35, 37, 47, 53, 
72, 74
将报警移植到 S7-1500 中, 40
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脚

脚本
移植, 140

控

控件
移植, 195

连

连接
移植, 181
移植后更改, 133, 183

链

链接 HMI 变量, 224

面

面板
移植, 187

模

模块替换, 220

配

配方数据
移植, 144, 210

启

启动
已移植的项目, 175

启动移植工具, 86

清

清理要进行移植的项目, 95

区

区域指针
移植, 134

全

全局库
移植, 144

日

日志
移植, 203

日志数据
移植, 144

删

删除连接, 226

设

设备名称
通过移植更改, 175

数

数据类型
移植, 152, 210

头

头文件
移植, 201

唯

唯一性
对象名称, 116

位

位置数据
移植, 189
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文

文本
移植, 141

项

项目
移植, 119, 172

项目库
移植, 143

项目名称
通过移植更改, 175

项目文本
移植, 141

颜

颜色设置
移植, 196

移

移植, 22, 24, 35, 37, 47, 53, 71, 72, 74, 100, 104, 
106

Allen-Bradley DF1 数据类型, 153
Allen-Bradley DH485 数据类型, 154
Allen-Bradley Ethernet IP 数据类型, 155
GE Fanuc SNP 数据类型, 155
HMI 设备更换, 126
LG GLOFA GM 数据类型, 156
Mitsubishi FX 数据类型, 157
Mitsubishi Protocol 4 数据类型, 157
OLE 对象, 187
VB 脚本, 140
WinCC 按钮控件, 188
WinCC 控件, 195
包括硬件配置, 84
报警类别, 197
报警组, 137, 197
变量, 184
标准函数的, 202
打印作业, 204
大小数据, 189
动态, 192
动态化脚本, 193
动作, 199, 201
对象组, 190
多语言报表, 203

更改设备名称, 175
函数, 199
基本过程控制的, 209
基本知识, 115, 171
集成项目, 215, 216
简介, 115
将 PLC 程序移植到 S7-1500 中, 9, 11, 14, 15, 16, 17, 
19, 20, 21, 22, 40, 43, 44, 45, 56, 57, 60, 62, 63, 
64, 65, 66, 67, 69, 76, 78, 79
脚本, 140
控件, 195
连接, 181
面板, 187
配方数据, 144
区域指针, 134
全局库, 144
日志, 203
日志数据, 144
事前调整, 122
数据类型 Modicon Modbus, 158
数据类型 Modicon Modbus TCP/IP, 159
数据类型 Omron Hostlink/Multilink, 160
数据类型 OPC, 160
数据类型 SIMATIC 500/505 DP, 161
数据类型 SIMATIC 500/505 serial, 162
数据类型 SIMATIC HMI HTTP Protocol, 162
数据类型 SIMATIC S5 AS511, 163
数据类型 SIMATIC S5 DP, 164
数据类型 SIMATIC S7 200, 164
数据类型 SIMATIC S7 300/400, 165
数据类型 Telemecanique Uni-Telway, 168
所支持的 HMI 设备, 121
头文件, 201
外部变量, 152, 210
位置数据, 189
文本, 141
显示历史, 90
显示日志文件, 90
项目库, 143
项目文本, 141
颜色设置, 196
移植 ET200S, 9
移植 PLC 程序到 S7-1500 中, 13, 59
移植过程, 83
移植集成的项目, 148, 213
移植集成项目, 216
移植简介, 83
移植项目, 119, 150, 172
用户管理, 144, 206, 210
用户日志, 198, 210
语言, 141, 180
运行系统数据, 144, 210
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支持的产品, 83
支持的对象类型, 178
重新组态连接, 133, 183
周期, 208
字体设置, 130, 189

移植 PLC 程序到 S7-1500 中, 71
移植 STEP 7 项目

GSD 和 GSDML 设备, 98
IO 控制器的 CBA, 97
PROFIBUS 等时同步模式, 98
PROFINET IO 的等时同步模式, 97
PROFINET IO 更新组, 97
PROFINET IO 设备的设备名称, 96
报警, 113
传送区域, 97
多重项目, 99
共享设备, 97
简介, 91
介质冗余, 96
可移植的连接类型, 98
模块和机架的名称, 96
系统错误消息, 113
项目要求, 93
要求, 92
移植范围, 91
移植项目文本, 114
智能从站和智能设备, 97

移植：检查硬件的移植是否就绪, 85
移植工具, 117, 172

包括硬件配置, 86
创建移植文件, 87
使用移植工具, 85

移植前进行一致性检查, 94
移植项目

操作步骤, 88
要求, 88

已

已移植的项目
编译, 120
启动, 175

用

用户管理
移植, 144, 206, 210

用户日志
移植, 198

语

语言
移植, 141

运

运行系统数据
移植, 144, 210

周

周期
移植, 208

转

转换未指定的 CPU, 220

准

准备移植, 95

字

字体设置
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。

Siemens AG
Digital Industries
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
德国

Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利

Copyright © Siemens AG 2022.
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入门指南 1
该网页中包含有关 TIA Portal 入门指南的概览信息和视频。 

S7-1500 入门指南

在此视频中，将介绍如何使用 TIA Portal 创建第一个 SIMATIC S7-1500 项目的硬件

和软件组件。 
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/99499820 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/99499820)

S7-1200 入门指南

在此视频中，简要介绍了 SIMATIC S7-1200 和 TIA Portal。该视频逐步介绍了如何

创建第一个项目、自动检测硬件配置、设置 CPU 属性以及将组态加载到设备中。

自动化任务“开始使用 SIMATIC S7-1200”：
https://youtu.be/APV5qfgBunw (https://youtu.be/APV5qfgBunw) 
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WinCC Unified 入门指南

在此，通过应用示例介绍如何使用 WinCC 组态操作员监控解决方案，对啤酒厂生

产过程进行管理。

在此“入门指南”中，将介绍以下组态步骤： 
• 组态酿造过程的可视化

• 监视和记录酿造过程

• 组态参数集（可选）

• 组态用户管理

• 组态画面浏览

• 在运行系统中进行功能测试

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109801175 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109801175)

TIA Portal Tutorial Center

要快速入门 TIA Portal，可使用 TIA Portal Tutorial Center 中的入门指南文档视频。

相关视频中包含以下内容： 
• 简要介绍 TIA Portal 中的各种功能与工具。

• 简要介绍各种主题工具与编程工具间的完美交互。

• 介绍如何使用 TIA Portal 实现高效运行。

• 介绍如何在 TIA Portal 中执行各种自动化任务。

TIA Portal Tutorial Center 视频中介绍了各种技术功能以及工厂生命周期内所有阶

段的应用，从规划到组态，直至调试等各个方面。

https://www.siemens.com/tia-portal-tutorial-center (https://www.siemens.com/
tia-portal-tutorial-center)
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Mister Automation

在此系列视频中，西门子的 TIA Portal 专家介绍了 TIA Portal 中集成工程组态过程

的优势以及各种自动化任务的快速实施。这些视频演示了如何轻松高效运行 TIA 
Portal，大幅提高生产效率。不仅如此，其中还会介绍相应的操作技巧和工具提示，

以及 TIA Portal 的后台运行机制。

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109764401 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109764401/en)

十分钟时间内完成自动化任务

在“自动化任务”媒体系统的视频中，介绍了如何在不到 10 分钟的时间内轻松执

行自动化任务。

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109767570 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109767570)

S7-1200 和 S7-1500 指南

指南包含对 SIMATIC S7-1200/1500 控制器进行优化编程的建议和提示。 
• 编程指南中清晰描述了相对于 SIMATIC S7-300/400 而言的系统架构差异以及与之相

关的新编程工具。其有助于在自动化解决方案中生成标准化和优化的编程代码。所
描述的示例普遍适用于 SIMATIC S7-1200 和 S7-1500 控制器。
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/81318674 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/81318674)

• 标准化指南展示了如何模块化机器和工厂。它提供有关自动化解决方案的结构化和
标准化编程的建议和说明。
https://support.industry.siemens.com/cs/de/de/view/109756737 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109756737)

• 库处理指南描述了如何使用 TIA Portal 中的典型库元素生成企业库。
https://support.industry.siemens.com/cs/de/de/view/109747503 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/109747503)
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参见

服务和支持 (https://support.industry.siemens.com/cs/de/en/)
SIMATIC S7-1500 入门指南 (https://support.industry.siemens.com/cs/de/en/view/
78027451)
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SiePortal 中的 TIA Portal 2
可以在 SiePortal 中找到有关 TIA Portal 的信息。

TIA Portal - 概览

此页提供与 TIA Portal 相关的 重要文档和链接的概览。这里提供了 TIA Portal 的
入门指南以及面向高级用户的实用提示和信息。

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/65601780 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/65601780)

应用示例

应用示例展示了典型自动化任务的示例性解决方案。可以借鉴这些示例来创建解决

方案，也可以在这些示例的基础之上直接创建自定义解决方案。

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/ps/14667/ae (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/ps/14667/ae)
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工具和应用程序

相应的工具和应用程序可加速和简化项目的实施，极大丰富了 TIA Portal 的功能。

下文中列出了一些使用工具和应用程序：

• TIA Selection Tool – 完整的西门子自动化产品组合的组态器
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109767888 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109767888)

• 自动化和驱动技术的兼容性工具
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/64847781 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/64847781)

• SIMATIC Automation Tool – 用于调试、服务和维护 SIMATIC 设备
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/98161300 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/98161300)

• 在图像数据库中，包含有各种不同版本的照片、图形、3D 模型和工程状态数据，可
免费下载。
https://www.automation.siemens.com/bilddb/index.aspx (https://
www.automation.siemens.com/bilddb/index.aspx?lang=en)

培训

SITRAIN 是一种现代化的学习方式，专注于学习者的需求和创新型公司的需要，其

目的是实现更高效灵活并且针对性更强的持续学习。 
https://new.siemens.com/global/en/products/services/digital-enterprise-services/
training-services/sitrain.html (https://new.siemens.com/global/en/products/
services/digital-enterprise-services/training-services/sitrain.html)

SiePortal 中的 TIA Portal
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启动和退出 TIA Portal 3
启动 TIA Portal

要启动 TIA Portal，请按以下步骤操作：

1. 在 Windows“开始”(Start) 菜单中，选择命令“Siemens Automation > TIA Portal V18”。
TIA Portal 打开时使用上一次的设置：

退出 TIA Portal
要退出 TIA Portal，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择命令“退出”(Exit)。
如果该项目包含任何尚未保存的更改，则系统会询问是否保存这些更改。

– 选择“是”(Yes) 保存当前项目中的更改，然后关闭 TIA Portal。
– 选择“否”(No)，仅关闭 TIA Portal 而不保存项目中 近的更改。

– 选择“取消”(Cancel)，取消关闭过程。如果选择此选项，则 TIA Portal 仍将保持打开。

TIA 门户简介
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设置 TIA Portal 4
4.1 程序设置概述

概述

在下表中，列出了用户可执行的应用程序设置：

组 设置 说明

用户名

 
在受保护的项目中，使

用登录用户的名称作为

用户名

除了在“用户名”(User name) 字段中输入的用户名之外，

登录用户的名称也可以用作受保护项目中的用户名。

用户名 用户的名称。在创建新项目时，用户名将存储在项目属性

中。

用户界面语言 用户界面语言 程序界面的语言

助记符 助记符 指定编程时的助记符： 
采用“德语”编程时，将使用德语助记符，如“E1.0”。
采用“国际”语言编程时，使用国际助记符，如“I1.0”。
有关各种命令助记符区别的信息，请参见相关编程语言的

说明。

TIA 门户简介
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组 设置 说明

常规设置 显示 近使用的项目列

表

“项目”(Project) 菜单中， 近使用项目列表中的条目数

启动过程中加载 近使

用的项目

TIA Portal 启动后，自动打开上一次打开的项目。

启动时，加载上一次所

打开项目的编辑器

TIA Portal 启动时，系统将自动加载上一次所打开项目的编

辑器。

仅当激活“启动时加载上一次所打开项目”(Load last 
opened project during startup) 选项时，“启动时加载上

一次所打开项目的编辑器”(Load editors of the last opened 
project when starting) 选项才可用。

完整显示截断的文本 在工具提示中，完整显示因长度原因被截断的文本信息。

显示工具提示（右键快

捷菜单的帮助信息）

显示工具提示信息和右键快捷菜单的帮助信息。如果禁用

该功能，则可通过 <F1> 键打开工具提示。

该设置还会影响 STL 语句中上下文相关的语法错误和输入

帮助信息显示。

在工具提示中自动打开

级联

一段时间后，工具提示将自动展开，级联显示所包含的更

多帮助信息。如果不选择此选项，则需手动展开工具提示。

状态栏 小化显示 系统默认将 小化显示编辑器中显示附加信息的状态栏。

通知：在状态栏中以弹

出式窗口形式显示

在状态栏中，以弹出窗口方式显示警告、错误或信息的

后一个通知。

窗口动画：在 大化和

小化过程中窗口进行

动画显示

项目视图中的任务卡、项目树以及巡视窗口，启用 大化

或 小化动画显示。禁用该选项，可旁路有关窗口 大化

和 小化动画显示的问题，如使用高精度的监视器时。

复位为默认设置 所有应用程序设置 TIA Portal 安装后，所有更改都将撤销。

编辑器的布局 将应用程序的整个布局复位为出厂设置。

显示所有报警窗口 重新显示手动隐藏的所有报警窗口。

起始视图 近打开的视图 启动程序时显示上次使用的视图。该视图可以是门户视

图，也可以是项目视图。

门户视图 启动 TIA Portal 时，每次都打开该门户视图而不考虑上一

次操作的视图。

项目视图 启动 TIA Portal 时，每次都打开该项目视图而不考虑上一

次操作的视图。

导入/导出设置 将设置导出到文件中 打开对话框，在此可将选择的程序设置导出到一个文件中。

从文件中导入设置 启用从文件中导入之前导出的设置。

设置 TIA Portal
4.1 程序设置概述
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组 设置 说明

集中设置 集中设置的存储地点 在此，可定义集中存储设置时文件的文件存储地点。

总览中的对象视图 详细 存在多个视图时，系统默认在总览窗口内打开详细视图。

列表 存在多个视图时，系统默认在总览窗口内打开列表视图。

缩略图 存在多个视图时，系统默认在总览窗口内打开符合视图。

存储设置 近使用的存储地点 第一次保存项目时，系统默认使用 近一次使用过的项目

文件路径。

指定存储地点的默认设

置

可指定以下各项的文件路径：

• 项目

• 库

• 企业库的组态文件

新项目的存储地点 指定项目存储路径。新项目将自动在此路径中创建。

库的存储地点 指定全局库的存储路径。创建一个新库时，将自动保存到

该路径中。

企业库组态文件的存储

地点

显示企业库组态文件的路径。该路径无法更改。

归档的存储设置 归档的上一个存储设置 预设上一次保存时所用的路径。

指定归档存储地点的默

认设置

可指定以下各项的文件路径：

• 项目归档

• 已检索的项目

• 库归档

• 已检索的库

项目归档的存储地点 启用项目归档的存储路径规范。项目归档将在此路径中自

动创建。

已检索项目的存储地点 启用已检索项目的存储路径规范。已检索的项目将在此路

径中自动创建。

库归档的存储地点 启用库归档的存储路径规范。库归档将在此路径中自动创

建。

已检索库的存储地点 启用已检索库的存储路径规范。已检索的库将在此路径中

自动创建。

数据交换 数据导入的存储地点 系统默认，在此存储路径搜索导入的文件。 
数据导出的存储地点 系统默认的数据导出存储路径。

支持软件包的存储地点 支持软件包下载时，将存储在指定的存储路径中并可从该

位置安装。

日志文件的存储地点 日志文件将存储在此处指定的地点中。

设置 TIA Portal
4.1 程序设置概述
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组 设置 说明

用户文档 以选择的编辑语言显示

用户自定义的文档。

用户文档将以项目编辑语言打开 (Shift + F1)。如果用户文

档没有所选编辑语言版本，则系统默认打开英文版文档。

显示用户自定义文档的

调用日志。

显示用户文档的调用日志。在巡视窗口中，将显示调用用

户创建的帮助文件时的报警消息。这样，可轻松识别并更

正调用用户创建的帮助文件中的不同之处。该功能在用户

创建自己的帮助文件时尤为适用。

在中央目录中搜索用户

自定义文档

系统支持将用户自定义文档保存在当前项目目录之外的其

它目录中。这样，即可实现跨项目文档使用。

用户自定义文档的中央

目录

指定存储用户帮助文件的路径，用于存储用户自定义的文

档。

参见

启动和退出 TIA Portal (页 15)
重置用户界面布局 (页 70)
更改设置 (页 29)
组态工具提示的显示和工具提示层叠 (页 111)

4.2 软件更新设置概览

概述

在下表中，列出了软件更新的各种设置：

组 设置 说明

TIA Portal 更新 每天检查更新 计算机每次重启后都将检查是否存在更新程序，之后每 24 小
时检查一次。如果找到更新程序，则在 Windows 任务栏的信

息区显示一条消息。

现在检查更新 搜索更新程序，并在 TIA Administrator 中显示搜索结果。

设置 TIA Portal
4.2 软件更新设置概览
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4.3 脚本和文本编辑器设置的概述

概述

下表列出了可以对脚本和文本编辑器进行的设置：

组 设置 说明

字体 字型和字体大小 设置文本编辑器中文本的字型和字体大小。

字体颜色 颜色设置 在文本编辑器中，可以从相应的下拉菜单中选择用于单个

文本元素的颜色。可以对下列文本元素进行进一步设置：

• 文本

• 关键字

• 区间/ 结束区间

• 注释

• 运算符

• 脚本

• 标准函数

• 指令/系统函数

• 常量字符串

• 数字常量

• 常量变量

• 变量

• 对象模型

• 形参

复位为默认值 在编辑器中将整个字体颜色重置为工厂设置。

Tab 制表符 Tab 制表符的宽度 设置 Tab 制表符的宽度。

使用 Tab 制表符 允许使用 Tab 制表符。

使用空格 指定使用空格字符来取代 Tab 制表符。

缩进 无 文本条目不会自动缩进。

块 行或选定段落会自动缩进。

智能 行或选定段落会自动缩进。同时会移除所有不必要的空格。

视图 显示空格 显示文本中的控制字符。

STL（语句列表） 字型和字体大小 设置 STL 程序代码的字型和字体大小。

SCL（结构化控制语言） 显示行号 显示 SCL 程序中的行号。

设置 TIA Portal
4.3 脚本和文本编辑器设置的概述
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参见

更改设置 (页 29)

4.4 打印设置的概述

概述

下表列出了可以进行的打印设置：

组 设置 说明

常规 始终以值对形式打印表数

据

以列表形式而非表格形式打印各表。列出每列的对应值。

例如，如果要打印超出打印区域的表格时，启用此选项。

打印作业超时（分钟） 如果某些对象无法完整打印，则在组态的超时时间（分钟）后

将显示一条信息。

硬件配置 活动的图形视图 在打印输出中包含网络和设备视图的画面。

活动的表 使用一个编辑器进行打印时，包括与该编辑器相关的表。

PLC 编程 缩放因子 指定待打印块的大小。

包含接口 块的接口包括在打印输出中。

包含注释 块的注释包括在打印输出中。

带有行号 对于基于文本的编程语言，打印程序代码的行号。

运动控制与工艺 对话框显示/图形 如果编辑器支持的话，其内容将以图形的方式打印。

表格 以表格形式打印工艺对象的参数。

HMI 画面 显示 Tab 顺序 在打印输出中，可以指定通过 TAB 键选择运行时对象的顺序。

参见

更改设置 (页 29)

设置 TIA Portal
4.4 打印设置的概述
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4.5 库设置概述

概述

下表中列出了用户可进行的库设置：

组 设置 说明

类型版本 禁止编辑类型的版本号 如果激活该设置，则用户在执行“版本发

布”(Release version) 和“版本分配”(Assign 
version) 操作时，无法更改类型的版本号。

类型连接 禁用快捷菜单命令“终止与类型的

连接”。

启用该设置时，快捷菜单将无法区分项目树中对

象的实例和库中的类型。 
快捷菜单命令“终止与类型的连接”将禁用。

更新项目 从库中更改项目时，请勿删除未使

用的的类型实例。

如果激活该设置，则在项目更新时不会删除未使

用的类型实例。

如果未使用的类型没有新的类型版本实例，则不

应删除。 
如果未使用的类型包含有新的类型版本实例，则

仅当所选择的项目更新后该类型仍未使用时才能

删除。

发布类型 将所有相关类型设置为“测试

中”(in test) 模式。

如果该设置已启用，则某个类型发布时，与其相

关的所有类型的状态都将设置为“测试中”(in 
test)。

显示库中的不一致 在默认版本未使用相关类型的默认

版本时，将显示此符号。

启用该设置后，库“状态”(Status) 列中的此符号

表示此类型的默认版本不使用相关类型的默认版

本。

类型版本存在副本时，将显示此符

号。

启用此设置后，库“状态”(Status) 列中的此符号

表示此版本存在副本。

非“default”版本实例化时，显示该

符号。

启用该设置后，库“状态”(Status) 列中的符号可

指示某个非“default”版本已实例化。

同一个设备中某个类型的多个版本

已实例化时显示该符号。

启用该设置后，库“状态”(Status) 列中的符号可

指示同一个设备中某个类型的多个版本已实例

化。

解决不一致问题 显示所有报警窗口 重新显示手动隐藏的所有报警窗口。

设置 TIA Portal
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组 设置 说明

库比较 从库中删除不带“default”标识符并

且未使用的类型版本

从目标库中删除与其它类型无关联的所有非

“default”类型版本。

强制更新（更新类型及其依赖类

型，而不考虑版本号）。

将更新类型及其依赖类型，而不考虑版本号。 
通过该方式，在目标库中存在版本更高的类型

时，可将源库中的低版本类型定义为目标库中新

的默认版本。

更新库管理 自动更新库管理视图 启用自动刷新库管理中的视图。

4.6 在项目中搜索的设置概览

概述

在下表中，列出了在项目中搜索的各种设置：

组 设置 说明

在项目中搜索 激活“在项目中搜索” 启用或禁用在项目中搜索功能。

重新创建搜索索引 在项目中，重新生成搜索的搜索索引。

4.7 交叉引用的设置概览

概述

在下表中，列出了交叉引用的各种设置：

组 设置 说明

重新创建交叉引用

信息

重新创建交叉引用信息 创建有关所选项目的新交叉引用信息。

设置 TIA Portal
4.7 交叉引用的设置概览
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4.8 记录设置概述

概述

下表中列出了用户可以编辑的记录设置：

组 设置 描述

报表 启用在项目保存时自动删

除日志文件。

启用项目保存时自动删除日志文件。

项目中可保存的日志文件

数目

输入项目中可保存的日志文件的 大数量。

删除早于指定月数的日志

文件

超过该月数后的日志文件将删除。

4.9 管理窗口布局的设置概览

概述

在下表中，列出了管理窗口布局的各种设置：

组 设置 说明

管理所有窗口布局 激活 除了默认的窗口布局，创建其它窗口布局时将选择一个窗口布

局。

设置 TIA Portal
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4.10 完整性基本检查的设置概述

概述

下表列出了用户可执行的完整性基本检查设置：

组 设置 说明

完整性基本检查 打开项目时系统激活完整

性基本检查

系统默认在“打开项目”(Open project) 对话框中激活该选项，

执行完整性基本检查。此外，从 近打开的项目列表、参考项

目以及多用户工程组态系统中打开项目时，系统将自动执行完

整性基本检查。根据数据量和应用不同，完整性检查可能需要

花费一些时间。使用多用户工程组态系统时，尤其如此。

打开库时激活完整性基本

检查

打开库时自动激活完整性基本检查。根据数据量和应用不同，

完整性检查可能需要花费一些时间。

参见

更改设置 (页 29)
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4.11 诊断和反馈设置概述

概述

下表给列出了用户可对诊断和反馈进行的设置：

组 设置 说明

诊断和反馈 激活对诊断数据的反馈 启用此设置后，系统将生成诊断数据并保存到计算机上。

诊断数据用于确保 TIA Portal 使用安全且版本保持 新、检测

故障，以及改进产品。

仅当 TIA Portal 检测到错误时，才会通过电子邮件传送该数据

作为故障报告。

诊断数据保存在以下目录中： 
...\ProgramData\Siemens\ETWEventCollector

激活高级诊断数据采集 启用该设置后，系统将生成高级诊断数据并保存到计算机上。 
扩展诊断数据支持在 TIA Portal 中进行精确故障排除。

可通过电子邮件传送该数据，作为故障报告。

高级诊断数据保存在以下目录中：

...\ProgramData\Siemens\Automation\Diagnostics\Dumps
激活对统计使用数据的反

馈

启用该设置后，系统将生成用途统计和诊断数据并保存到计算

机上。

系统会收集和处理统计使用和诊断数据（如，TIA Portal 编辑

器或功能的使用频率），以确保 TIA Portal 使用安全且版本保

持 新、对故障进行检测/诊断和修复，以及对产品性能进行改

进。

统计使用和诊断数据保存在以下目录中：

...\ProgramData\Siemens\Automation\TelemetryConnector\E
ventPersistence
之后，这些统计使用和诊断数据将通过安全通信传输到西门

子，实施以上用途。 
该设置禁用时，计算机上不进行数据收集，也不会将数据传送

给西门子（除禁用该设置的消息之外）。

重新激活该设置时，系统将重新收集统计使用数据并传送给西

门子。统计使用数据的收集和传输仅在相应的 TIA Portal 版本

中执行。重新激活后，其它禁用该设置的 TIA Portal 安装中的

数据统不会收集和传输。

设置 TIA Portal
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4.12 在线与诊断设置概述

概述

下表显示了可为在线与诊断功能指定的设置：

组 设置 说明

用于在线访问的预

设连接路径

PG/PC 接口类型 指定可用作在线访问对话框（例如，在“转至在线”(Go online) 
对话框中）中的预设项的 PG/PC 接口类型。

PG/PC 接口 指定可用作在线访问对话框（例如，在“转至在线”(Go online) 
对话框中）中的预设项的特定 PG/PC 接口。

  使用预设连接路径进行在

线连接

激活或取消激活 PG/PC 接口的预设项。如果选中该复选框，这

些设置中指定的连接路径将用作在线访问对话框中的预设项。

报警显示 多行 在巡视窗口中使用多行显示报警。

自动滚动 有新的消息时，系统将自动滚动到该消息。

归档大小 巡视窗口中可显示的 大报警数。如果超出设置的报警数，则

自动删除旧的报警。

设置 TIA Portal
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4.13 CAx 设置概览

概述

下表列出了用户可对 CAx 功能进行的设置：

组 设置 说明

用于解决冲突的设

置

项目中既有设备存储位置

的名称

当前打开项目中的设备与所导入 CAx 数据中的设备名称发生冲

突时，创建的文件夹名称。导入文件中的设备将使用该文件中

的对应名称。

导出设置 带有定制属性 启用此设置后，GSD/GSDML 模块的参数数据将导出到 AML 文
件中。在导出的 AML 文件中，这些参数数据将表示为用户自

定义属性。 
如未启用此设置，GSD/GSDML 模块的参数数据将不会导出。

采用 V16 或更低版本的类

型标识符格式

启用此设置后，TIA Portal V16 及更低版本格式的类型标识符

将导出到一个 AML 文件中。 
示例：OrderNumber:6ES7 516-3AN00-0AB0
如果该设置未启用，则此类型标识符将以容错格式导出。通配

符将替换为“*”，空格则删除。 
示例：OrderNumber:6ES7590-1***0-0AA0

导入设置 在 AML 地址值自动更新

时输出警告

启用此设置后，导入 AML 文件时如果模块地址值发生更改，将

显示一条警告。

如未启用此设置，将不会显示任何警告。

4.14 更改设置

步骤 
要更改设置，可进行如下操作：

1. 在“选项”菜单中，选择“设置”命令。
将在工作区中显示“设置”窗口。

2. 在区域导航中选择“常规” (General) 组来更改上面部分所述的设置。 或单击区域导航中一个
其它条目，对已安装的产品进行设置。

3. 更改设置。

设置 TIA Portal
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结果

更改即为采用，无需确切保存。

参见

程序设置概述 (页 17)
脚本和文本编辑器设置的概述 (页 21)
打印设置的概述 (页 22)

4.15 导出和导入设置

4.15.1 导出和导入设置

TIA Portal 设置可导出为一个文件。在导入这些设置时，将同时应用这些设置。通过该功能，

可将设置发送给其他用户。与此类似，可统一设定系统设置，为多个工程组态 PC 设置统一

的操作环境。TIA Portal 在启动时会查找初始化文件。如果找到初始化文件，则在重新启动

后将自动应用该文件中所保存的设置。如果该文件有更新版本，则本地的设置将相应地进行

更新。 
可以导出所有设置，如：

• 用户界面的语言

• 公司库的路径

• 用户自定义文档的路径

• 窗口布局

• 硬件产品目录的配置文件

初始化文件是一个版本特定文件；可自动导入某个产品版本中，但不能导入到该产品的其它

版本中。

4.15.2 导出设置

TIA Portal 的设置可导出为一个文件，进行备份或分享给其他用户。

设置 TIA Portal
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操作步骤

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
TIA Portal 中的相关设置随即显示。

2. 在区域导航中，选择条目“常规”(General)。
3. 在“导入/导出设置”(Import/export settings) 区域中，单击“导出设置...”(Export settings...) 

按钮。
“导出设置”(Export settings) 对话框随即打开。

4. 选择待导出的设置。

– 单击“全选”(Select all)，选择导出所有设置。

– 单击“取消全选”(Deselect all)，然后选择待导出的各个设置。选择设置时，将连同选

择所嵌套的所有设置。

5. 如果要使用之前导出操作中所选的设置对初始化文件进行其它不同应用，则可选择复选框“使
用之前导出文件中的选择”(Use selection from a previous export file)，并在输入框中输入该文
件。

6. 在“文件名”(File name) 输入框中，输入该初始化文件的文件名。

7. 单击“导出”(Export)。
相关设置将导出到一个扩展名为“.tps18”的文件中。

说明

导出文件中的空输入字段

在设置中，包含有诸如“集中设置”(Central settings) 等输入字段。如果这些输入字段中

未输入任何内容且选择输出初始化设置，则将输出空的初始化设置。后续导入初始化文

件时，导入的初始化文件中的空条目将覆盖本地的相应设置。

如果不希望导入操作覆盖这些字段，可在导出初始化文件时禁用空输入字段。

4.15.3 就预定义设置生成组态

用户可通过一个设置文件对项目设置进行预定义，在 TIA Portal 启动时将自动导入此文件。

借此，用户可以选择在全公司范围内统一定义 TIA Portal 的设置。用户可将设置文件预定义

为可选或强制使用。为此，需在 XML 组态文件中定义设置文件的路径，并在必要时为统一

设置定义写保护。 

要求

• 存在一个扩展名为“.tps18”的设置文件。

设置 TIA Portal
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生成组态文件

1. 在计算机上浏览到以下目录处：
C:\ProgramData\Siemens\Automation\Portal V18\CorporateSettings\

2. 使用文本编辑器，打开“CorporateSettings.xml”组态文件。
如果组态文件不存在，则可使用下文中指定的内容创建一个 XML 文件。请使用“UTF-8”编码
方式。

3. 在元素“PredefinedCentralSettingsPaths”中，指定“统一设置”(Central settings) 区域中的选项
由 TIA Portal 用户选择还是设置为写保护：

– 如需统一设置写保护，可为属性“IsReadOnly”输入值 "true"。
– 如需统一设置可选择，可为属性“IsReadOnly”输入值 "false"。

4. 在“Item”元素中，插入设置文件（扩展名为“.tps18”）的完整路径。

5. 将名为“CorporateSettings.xml”的文件保存到计算机中的以下目录内：
C:\ProgramData\Siemens\Automation\Portal V18\CorporateSettings\

6. 确保对于目标计算机上安装的 TIA Portal 而言，组态文件是可用的。

组态文件中的内容

XML 组态文件中需包含以下结构：

XML
<?xml version="1.0" encoding="utf-8"?>
<Document>
  <Settings.Settings ID="0">
    <ObjectList>
      <Settings.General ID="1" AggregationName="General">
        <AttributeList>
          <PredefinedCentralSettingsPaths IsReadOnly="true">
            <!-- 路径示例 -->
            <Item>D:\CentralSettings\Settings.tps18</Item>
          </PredefinedCentralSettingsPaths>
        </AttributeList>
      </Settings.General>
    </ObjectList>
  </Settings.Settings>
</Document>

XML 组态文件的内容在“Settings.General”元素内定义。

如果“CorporateSettings.xml”文件已存在，在“ObjectList”元素内添加“Settings.General”。

参见

自动导入设置 (页 33)
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4.15.4 自动导入设置

TIA Portal 启动时，可自动导入设置文件中的程序设置，进而实现统一定义的环境或类似用

途。设置文件的路径可通过 XML 组态文件进行预定义，并且在必要时，统一设置的写保护

也可借此文件进行预定义。如果没有统一设置写保护，则可通过文件系统为设置文件设置路

径并在启动时自动导入此文件。

要求

• 存在一个扩展名为“.tps18”的设置文件。

通过组态文件设置统一设置

“通过组态文件设置”(Set via configuration file) 选项默认启用。要选中此选项或在之后再启

用此选项，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
TIA Portal 中的相关设置随即显示。

2. 在区域导航中，选择条目“常规”(General)。
3. 检查“统一设置”(Central settings) 区域中“通过组态文件设置”(Set via configuration file) 选

项是否已启用。
如有必要，请激活此选项。
TIA Portal 重新启动后，这些设置随即生效。 

通过文件系统设置统一设置

如果没有统一设置写保护，则可启用“通过文件系统设置”(Set via file system) 选项。要启用

此选项，请按以下步骤执行：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
TIA Portal 中的相关设置随即显示。

2. 在区域导航中，选择条目“常规”(General)。
3. 在“统一设置”(Central settings) 区域，启用“通过文件系统设置”(Set via file system) 选项。

4. 在“统一设置存储位置”(Storage location for central settings) 区域中，单击“浏览”(Browse) 
按钮。

5. 选择扩展名为“.tps18”的设置文件。

6. 单击“打开”(Open)。
TIA Portal 重新启动后，这些设置随即生效。 

设置 TIA Portal
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说明

统一设置的优先级

统一设置的优先级高于手动导入的设置并且覆盖这些设置。

说明

显示集中设置的存储路径

如果在“集中设置”(Central settings) 区域的设置中输入了某个设置文件的存储路径，则 TIA 
Portal 重新启动后该路径将不再显示。这些设置在重新启动后仍会加载。

要组态系统的集中设置，首先应更改设置文件的存储路径，之后再将相关设置导出到设置文

件中。

参见

就预定义设置生成组态 (页 31)

4.15.5 手动导入设置

可从初始化文件手动导入 TIA Portal 设置，以覆盖其他用户的设置。

操作步骤

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
TIA Portal 中的相关设置随即显示。

2. 在区域导航中，选择条目“常规”(General)。
3. 在“导入/导出设置”(Import/export settings) 区域中，单击“导入设置...”(Import settings...) 

按钮。

4. 选择扩展名为“.tps18”的设置文件。

5. 单击“打开”(Open)。
TIA Portal 重新启动后，这些设置随即生效。
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用户界面和操作 5
5.1 用户界面的布局

5.1.1 视图

视图 
在自动化项目中，支持以下两种不同视图：

• Portal 视图是面向任务的项目任务视图。

• 项目视图是项目各组件以及相关工作区和编辑器的视图。

可以使用链接在两种视图间进行切换。

5.1.2 Portal 视图

Portal 视图的用途 
Portal 视图为您提供了面向任务的工具视图。在此处，您可以快速确定要执行什么操作并为

当前任务调用工具。如有必要，该界面会针对所选任务自动切换为项目视图 (页 37)。
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Portal 视图的布局

下图显示了 Portal 视图各组件的示例：

① 不同任务的登陆选项 
② 所选登陆选项对应的操作

③ 所选操作的选择面板

④ 切换到项目视图

⑤ 当前打开的项目的显示区域

登陆选项

登陆选项为各个任务区提供了基本功能。在 Portal 视图中提供的登陆选项取决于所安装的产

品。

用户界面和操作
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所选登陆选项对应的操作

此处提供了在所选登陆选项中可使用的操作。可在每个登陆选项中调用上下文相关的帮助功

能。

所选操作的选择面板

所有登陆选项中都提供了选择面板。该面板的内容取决于您当前的选择。 

切换到项目视图

可以使用“项目视图”链接切换到项目视图。

当前打开的项目的显示区域

在此处可了解当前打开的是哪个项目。

参见

项目树的功能和结构 (页 40)
工作区的基本设置 (页 46)
巡视窗口 (页 54)
任务卡的基础知识 (页 57)
详细视图 (页 60)

5.1.3 项目视图

项目视图的用途

项目视图是项目所有组件的结构化视图。 
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项目视图的布局

下图显示了项目视图各组件的示例：

① 标题栏

② 菜单栏

③ 工具栏

④ 项目树 (页 40)
⑤ 参考项目 (页 59) 
⑥ 详细视图 (页 60)
⑦ 工作区 (页 57)
⑧ 分隔线

⑨ 巡视窗口 (页 54)

用户界面和操作
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⑩ 切换到 Portal 视图 (页 35)
⑪ 编辑器栏

⑫ 带有进度显示的状态栏

⑬ 任务卡 (页 57)

标题栏

项目名称显示在标题栏中。

菜单栏

菜单栏包含您工作所需的全部命令。

工具栏

工具栏提供了常用命令的按钮。这使您可以更快地访问这些命令。

分隔线

分隔线用于分隔程序界面的各个组件。可使用分隔线上的箭头显示和隐藏用户界面的相邻部

分。

切换到 Portal 视图

可以使用“Portal 视图”(Portal view) 链接切换到 Portal 视图。

编辑器栏

编辑器栏中将显示打开的编辑器，从而在已打开元素间进行快速切换。如果打开的编辑器数

量非常多，则可对类型相同的编辑器进行分组显示。 

带有进度显示的状态栏

在状态栏中，将显示当前正在后台运行的过程的进度条。其中还包括一个图形方式显示的进

度条。将鼠标指针放置在进度条上，系统将显示一个工具提示，描述正在后台运行的过程的

其它信息。单击进度条边上的按钮，可以取消后台正在运行的过程。

如果当前没有任何过程在后台运行，则状态栏中显示 新生成的报警。
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参见

工作区的基本设置 (页 46)

5.1.4 项目树

5.1.4.1 项目树的功能和结构

项目树的功能     
使用项目树功能可以访问所有组件和项目数据。可在项目树中执行以下任务：

• 添加新组件

• 编辑现有组件

• 扫描和修改现有组件的属性

• 添加文件，对项目数据清晰分组。请注意，该功能并非适用于所有区域。

可以通过鼠标或键盘输入指定对象的第一个字母，选择项目树中的各个对象。如果有多个对

象的首字母相同，则将选择低一级的对象。为了便于用户通过输入首字母选择对象，必须在

项目树中选中用户界面元素。 
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项目树的布局

下图举例说明了项目树的区域：
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① 标题栏

② 工具栏

③ 表格标题

④ 项目

⑤ 设备

⑥ 取消设备分组

⑦ 安全设置

⑧ 跨设备功能

⑨ 取消设备分配

⑩ 公共数据

⑪ 文档设置

⑫ 语言和资源

⑬ 在线访问

⑭ 读卡器/USB 存储器

标题栏

项目树的标题栏有一个按钮，可以自动和手动折叠项目树。手动折叠项目树时，此按钮将“缩

小”到左边界。它此时会从指向左侧的箭头变为指向右侧的箭头，并可用于重新打开项目树。

在不需要时，可以使用“自动折叠”(Collapse automatically) 按钮自动折叠到项目树。 
另请参见： 大化和 小化工作区 (页 48) 

工具栏

可以在项目树的工具栏中执行以下任务：

• 创建新的用户文件夹；例如，对“程序块”(Program blocks) 文件夹中的块进行分组或对

设备进行分组。

• 向前浏览到链接的源，然后往回浏览到链接本身。

项目树中有两个用于链接的按钮。可使用这两个按钮从链接浏览到源，然后再往回浏览。

• 在工作区中显示所选对象的总览。

显示总览时，将隐藏项目树中元素的更低级别的对象和操作。 

用户界面和操作

5.1 用户界面的布局

TIA 门户简介

编程和操作手册, 11/2022 43



表格标题

默认情况下会显示“名称”(Name) 列。也可以显示“类型名称”(Type name) 列和“版

本”(Version) 列。如果显示其它列，则将看到库中类型实例所用的相应类型名称和版本。

项目

在“项目”(Project) 文件夹中，您将找到与项目相关的所有对象和操作，例如：

• 设备

• 语言和资源

• 在线访问

设备

项目中的每个设备都有一个单独的文件夹，该文件夹具有内部的项目名称。属于该设备的对

象和操作都排列在此文件夹中。

取消设备分组

项目中的所有分布式 I/O 设备都将包含在到“未分组设备”(Ungrouped devices) 文件夹中。 

安全设置

“安全设置”文件夹提供了对项目中所使用的所有证书的概览。若拥有相应的授权，您还可

以管理项目证书。

跨设备功能

您可以在“跨设备功能”文件夹中管理项目跟踪和测量。项目跟踪组态和测量显示在系统文

件夹“项目跟踪”中。

取消设备分配

在“未分配设备”(Unassigned devices) 文件夹中，未分配给分布式 I/O 系统的分布式 I/O 设
备将显示为一个链接。

公共数据

此文件夹包含可跨多个设备使用的数据，例如公共消息类、日志和脚本。
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文档设置

在该文件夹中，可指定项目文档的打印布局。

语言和资源

可在此文件夹中确定项目语言和文本。 

在线访问

该文件夹包含了 PG/PC 的所有接口，即使未用于与模块通信的接口也包括在其中。

读卡器/USB 存储器

该文件夹用于管理连接到 PG/PC 的所有读卡器和其它 USB 存储介质。

参见

Portal 视图 (页 35)
项目视图 (页 37)
工作区的基本设置 (页 46)
巡视窗口 (页 54)
任务卡的基础知识 (页 57)
详细视图 (页 60)
显示和隐藏列 (页 45)

5.1.4.2 显示和隐藏列

如有必要，可以显示项目树中的其它列。这些附加列将显示与某一实例相关联的类型名称和

版本。
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步骤

要显示或隐藏相关类型和其版本号的其它表列，请按照以下步骤操作：

1. 在项目树的工具栏中，单击“显示/隐藏列标题”(Display/hide column heading)。
将启用项目树的列视图，并显示表格标题。

2. 右键单击项目树的表格标题。

3. 在快捷菜单中选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令，然后选择要显示的列。
将显示或隐藏选择的列。

参见

项目树的功能和结构 (页 40)

5.1.5 工作区

5.1.5.1 工作区的基本设置

工作区的功能     
为进行编辑而打开的对象将显示在工作区内。 例如，这些对象包括：

• 编辑器和视图

• 表格

可以打开若干个对象。 但通常每次在工作区中只能看到其中一个对象。 在编辑器栏中，所

有其它对象均显示为选项卡。 如果在执行某些任务时要同时查看两个对象，则可以水平或

垂直方式平铺工作区，或浮动停靠工作区的元素。 如果没有打开任何对象，则工作区是空的。
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工作区的布局

下图显示了一个垂直拆分的工作区的示例：

1

2

3

4

① 左侧编辑器的标题栏 
② 左侧编辑器的工作区

③ 右侧编辑器的标题栏

④ 右侧编辑器的工作区
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参见

大化和 小化工作区 (页 48)
拆分工作区 (页 49)
浮动显示工作区中的元素 (页 50)
使用工作区中的已分组元素 (页 51)
小化和 大化工作区中的元素 (页 53)

在工作区中的各元素之间进行切换 (页 54)
保存编辑器和表格的布局 (页 70)
保存用户界面布局 (页 67)

5.1.5.2 大化和 小化工作区

可以根据需要，将工作区调整到 大。 为要调整工作区，请执行以下功能：

• 大化工作区

通过单击可以关闭任务卡、项目树和巡视窗口。 这样可增加了工作区的大小。 要返回先

前的视图，只需再次 小化工作区即可。

• 此时，任务卡、项目树和巡视窗口将自动层叠。

在任务卡、项目树和巡视窗口中，可以使用“自动折叠”选项。 使用此功能后，在不需

要时可以自动层叠这些窗口。 

大化和 小化工作区    
要将工作区 大化，请执行下列步骤：

1. 打开一个元素，如编辑器或表格。
该元素将出现在工作区中。

2. 单击元素标题栏上的“ 大化”按钮。
任务卡、项目树和巡视窗口随即折叠，工作区将以其 大尺寸显示。

要再次 小化工作区，请执行下列步骤：

1. 单击显示元素标题栏上的“嵌入”按钮。
该操作将工作区域恢复为 大化之前的视图。 即：如果之前展开过任务卡、项目树和巡视窗
口，则执行此操作会将再次展开这些窗口。 
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此时，任务卡、项目树和巡视窗口将自动层叠。   
要自动层叠任务卡，请执行下列步骤：

1. 单击任务卡标题栏上的“自动折叠”。
单击任务卡外面的任何区域，将层叠这些任务卡。 

2. 使用任务卡时，单击层叠起来的任务卡。

3. 任务卡随即展开，可对其进行操作。 在此仍然可以使用“自动折叠”选项。

要自动层叠项目树，请执行下列步骤：

1. 单击项目树标题栏上的“自动折叠”。
单击项目树外面的任何区域，将层叠该项目树。 

2. 使用项目树时，单击层叠起来的项目树。
项目树随即打开，可对其进行操作。 在此仍然可以使用“自动折叠”选项。

要自动层叠巡视窗口，请执行下列步骤： 
1. 单击巡视窗口标题栏上的“自动折叠”。

单击巡视窗口外面的任何区域，将层叠该巡视窗口。 
2. 使用巡视窗口时，单击层叠起来的巡视窗口。

巡视窗口随即打开，可对其进行操作。 在此仍然可以使用“自动折叠”选项。

为了禁用自动层叠选项，请执行下列步骤：

1. 再次单击相关窗口中的“永久展开” (Expand permanently)。
“自动折叠”选项被禁用，窗口保持为打开状态。

参见

工作区的基本设置 (页 46)
拆分工作区 (页 49)
浮动显示工作区中的元素 (页 50)
使用工作区中的已分组元素 (页 51)
小化和 大化工作区中的元素 (页 53)

在工作区中的各元素之间进行切换 (页 54)
保存编辑器和表格的布局 (页 70)

5.1.5.3 拆分工作区

可以垂直拆分或水平拆分工作区
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步骤

要垂直拆分或水平拆分工作区，请执行下列步骤：

1. 在“窗口”菜单中，选择命令“垂直拆分编辑器空间”或“水平拆分编辑器空间”。
将并排显示或层叠显示编辑器栏上所单击的元素和另一个元素。

说明

如果工作区中的元素少于两个，则“垂直拆分编辑器空间”和“水平拆分编辑器空间”功能

均不可用。

参见

工作区的基本设置 (页 46)
大化和 小化工作区 (页 48)

浮动显示工作区中的元素 (页 50)
使用工作区中的已分组元素 (页 51)
小化和 大化工作区中的元素 (页 53)

在工作区中的各元素之间进行切换 (页 54)
保存编辑器和表格的布局 (页 70)

5.1.5.4 浮动显示工作区中的元素

以下工作区元素可在各自的窗口内浮动显示：

• 编辑器

• 表格

• 设置窗口

• 任务卡

• 巡视窗口

之后，可随时在工作区中再次嵌入这些浮动的元素。
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浮动显示工作区中的元素    
要浮动显示工作区元素示，请按以下步骤操作：

1. 单击元素标题栏中的“浮动”按钮。
该元素将不再显示在工作区内，而显示在各自的窗口中。此时，可将该窗口放置到任何指定
位置处。如果窗口已 小化，则可通过编辑器栏进行恢复。

工作区中嵌入元素

要将元素再次嵌入到工作区中，请按以下步骤操作：

1. 单击元素标题栏中的“嵌入”按钮。
该元素将再次显示在工作区中。

参见

工作区的基本设置 (页 46)
大化和 小化工作区 (页 48)

拆分工作区 (页 49)
使用工作区中的已分组元素 (页 51)
小化和 大化工作区中的元素 (页 53)

在工作区中的各元素之间进行切换 (页 54)
保存编辑器和表格的布局 (页 70)

5.1.5.5 使用工作区中的已分组元素

如果已打开多个类似的元素作为编辑器或电子表格，则在编辑器栏中，这些元素可作为一个

组合显示。可以通过以下方式使用这些组：

• 显示组中的单个元素

• 在单独的窗口中显示组中的所有元素

• 将组中显示的所有元素嵌入到工作区域中

• 小化所有已显示的元素

• 关闭组中的所有元素

可随时取消对这些类似元素的分组。
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组合或取消分组类似元素

要在编辑器栏组合类似元素或将其取消分组，请按以下步骤操作：

1. 单击编辑器栏右侧的“组合/取消分组编辑器”(Group editors/Ungroup) 按钮。 
每次单击该按钮时，将组合类似的元素或是将拆分当前的组合。此处的按钮图标将有稍许更
改，从而快速识别当前正执行的操作模式。即使关闭了这些元素，系统仍会保留所组态的操
作模式。 

显示组中的单个元素

要显示组中单个元素的属性，请执行下列步骤：

1. 在编辑器栏上，如果要显示某个元素，则单击包含该元素的组。
显示组中所有可用元素的所有列表。

2. 单击要显示的元素。

在单独的窗口中显示组中的所有元素

要在单独的窗口中显示组中所有的元素，请执行下列步骤：

1. 在编辑器栏上，如果要显示某些元素，则右键单击包含该元素的组。

2. 在快捷菜单中选择“恢复分组”。
组的所有元素即显示在单独、层叠起来的窗口中。要查看单个元素，可以移开这些窗口或者
在编辑器栏中通过组选择某个元素。

将组中显示的所有元素嵌入到工作区域中

要在工作区中再次嵌入单独的窗口中所显示的某分组中的所有元素，请执行下列步骤：

1. 在编辑器栏上，如果要嵌入某些元素，则右键单击包含该元素的组。

2. 在快捷菜单中选择“嵌入分组”。
组中所有的元素将再次嵌入到工作区中。

小化所有已显示的元素

要 小化组中所有元素，请执行下列步骤：

1. 在编辑器栏上，如果要 小化某些元素，则右键单击包含该元素的组。

2. 在快捷菜单中选择“ 小化组”。
组中的所有元素随即 小化。但元素即使被 小化也仍然保持打开状态，可以通过编辑器栏
快速地再次将其 大化。
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关闭组中的所有元素

要关闭组中所有元素，请执行下列步骤：

1. 在编辑器栏上，如果要关闭某些元素，则右键单击包含该元素的组。

2. 在快捷菜单中选择“关闭组”。
组的所有元素随即关闭。该组已关闭。 

参见

工作区的基本设置 (页 46)
大化和 小化工作区 (页 48)

拆分工作区 (页 49)
浮动显示工作区中的元素 (页 50)
小化和 大化工作区中的元素 (页 53)

在工作区中的各元素之间进行切换 (页 54)
保存编辑器和表格的布局 (页 70)

5.1.5.6 小化和 大化工作区中的元素

根据需要，可以 小化工作区中打开的元素（例如编辑器或表格）。 但元素即使 小化也

仍然保持打开状态，可以通过编辑器栏快速地再次将其 大化。

小化工作区中的元素 
要 小化工作区中的元素，请执行下列步骤：

1. 单击元素标题栏上的“ 小化”按钮。
该元素随即 小化，但仍然可以通过编辑器栏访问该元素。

要同时 小化所有元素，请执行下列步骤：

1. 在“窗口”菜单中，选择命令“全部 小化”。

大化工作区中的元素 
要再次 大化工作区中的元素，请执行下列步骤：

1. 单击在编辑器栏上所需元素。
该元素随即 大化并显示在工作区中。
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参见

工作区的基本设置 (页 46)
大化和 小化工作区 (页 48)

拆分工作区 (页 49)
浮动显示工作区中的元素 (页 50)
使用工作区中的已分组元素 (页 51)
在工作区中的各元素之间进行切换 (页 54)
保存编辑器和表格的布局 (页 70)

5.1.5.7 在工作区中的各元素之间进行切换

可随时在工作区中的各元素之间进行切换。

在工作区中的各元素之间进行切换

要切换到上一个或下一个编辑器，请执行下列步骤：

1. 在“窗口”菜单中，选择命令“下一个编辑器”或“上一个编辑器”。
将显示下一个或上一个编辑器。

参见

工作区的基本设置 (页 46)
大化和 小化工作区 (页 48)

拆分工作区 (页 49)
浮动显示工作区中的元素 (页 50)
使用工作区中的已分组元素 (页 51)
小化和 大化工作区中的元素 (页 53)

保存编辑器和表格的布局 (页 70)

5.1.6 巡视窗口

巡视窗口的功能

有关所选对象或所执行操作的附加信息均显示在巡视窗口中。 
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巡视窗口的布局

下图显示了巡视窗口的组成部分：

① “属性”选项卡

② “信息”选项卡

③ “诊断”选项卡

④ “属性”选项卡内的区域导航

⑤ “属性”选项卡的内容
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① “属性”选项卡

② “信息”选项卡

③ “诊断”选项卡

④ 浏览选项卡内的其它选项卡（仅在“信息”(Info) 和“诊断”(Diagnostics) 选项卡中可

用）

⑤ 工具栏（仅在“信息”(Info) 选项卡的下级“常规”(General) 和“编译”(Compile) 选项

卡中可用）

⑥ “信息”(Info) 选项卡中“编译”(Compile) 选项卡的内容

“属性”选项卡

此选项卡显示所选对象的属性。 可以在此处更改可编辑的属性。

“信息”选项卡

此选项卡显示有关所选对象的附加信息以及执行操作（例如编译）时发出的报警。 

“诊断”选项卡

此选项卡中将提供有关系统诊断事件，已组态消息事件以及连接诊断的信息。

选项卡内的导航

可以使用区域导航和更低级别的选项卡来显示在选项卡内所需的信息。 
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工具栏

可以在“信息”(Info) 选项卡内的“常规”(General) 和“编译”(Compile) 选项卡中使用工具栏

来指定要显示的报警类型。 可以启用或禁用对以下报警类型的显示：

• 错误

• 警告

• 信息

参见

项目树的功能和结构 (页 40)
工作区的基本设置 (页 46)
Portal 视图 (页 35)
项目视图 (页 37)
任务卡的基础知识 (页 57)
详细视图 (页 60)

5.1.7 任务卡

5.1.7.1 任务卡的基础知识

任务卡的功能  
根据所编辑对象或所选对象，提供了用于执行附加操作的任务卡。 这些操作包括：

• 从库中或者从硬件目录中选择对象

• 在项目中搜索和替换对象

• 将预定义的对象拖入工作区

在屏幕右侧的条形栏中可以找到可用的任务卡。 可以随时折叠和重新打开这些任务卡。 哪
些任务卡可用取决于所安装的产品。 比较复杂的任务卡会划分为多个窗格，这些窗格也可

以折叠和重新打开。
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任务卡的布局

下图显示了一个含有任务卡的条形区域示例：

① 关闭的任务卡

② 打开的任务卡

③ 任务卡中打开的选用板

④ 任务卡中关闭的选用板

参见

改变窗格模式 (页 59)
项目树的功能和结构 (页 40)
工作区的基本设置 (页 46)
巡视窗口 (页 54)
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Portal 视图 (页 35)
项目视图 (页 37)
详细视图 (页 60)

5.1.7.2 改变窗格模式

可在以下两种窗格模式中选择：

• 单个窗格模式：

任意时刻只打开一个窗格。 如果打开另外的窗格，则自动关闭上一次打开的窗格。

• 多窗格模式：

可以同时打开几个窗格。

步骤   
要更改窗格模式，请执行下列步骤：

1. 单击任务卡内窗格上的“更改窗格模式”按钮。

参见

任务卡的基础知识 (页 57)

5.1.8 参考项目

参考项目的功能

在“参考项目”(Reference projects) 选项板中，除了可以打开当前项目，还可以打开其它项

目。 这些参考项目均为写保护，因此无法进行编辑。 但是，可以通过将参考项目的对象拖

到当前的项目中再进行编辑。 此外，还可以将参考项目的对象与当前项目的对象进行比较。 

“参考项目”(Reference projects) 选项板的布局

下图显示了“参考项目”(Reference projects) 选项板的布局：
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1

2

3

① 标题栏

② 工具栏

③ 打开的参考项目

标题栏

关闭该选项板的箭头位于“参考项目”(Reference projects) 选项板的标题栏中。 关闭该选项

板后，箭头的指向将从向下变为向右。 此时，可使用该箭头重新打开该选项板。

工具栏

工具栏中包含打开和关闭参考项目的按钮。

打开的参考项目

打开的参考项目及其对象和层级结构都为只读状态。

5.1.9 详细视图

详细视图的用途   
在详细视图中，将显示总览窗口或项目树中所选对象的特定内容。其中，可包含文本列表或

变量。
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详细视图的布局

下图显示了详细视图的一个示例：

① 标题栏

② 选项卡

③ 所选对象的内容

标题栏

关闭详细视图的箭头位于详细视图的标题栏中。窗口关闭后，箭头的方向将从向左变为向右。

此时，可使用该箭头重新打开详细视图。
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选项卡

详细视图中显示的选项卡与所选择的对象有关。 
• 选择一个设备、设备链接，或包含这类对象的某个文件夹时，将显示“模块”(Modules) 选

项卡。

在项目树中选择某个设备或该设备的链接时，详细视图中的“模块”(Modules) 选项卡内

将显示该设备所安装的模块或者子模块。

• “IO 变量”(IO tags) 中将显示所选设备和设备链接（“本地模块”文件夹或设备文件夹）的

现有 IO 变量。除数据类型和地址之外，简单变量或者 PLC 数据类型的数据元素还会显示

具体的名称。 

说明

如果简单变量已分配给一个通道地址，但地址仍位于 PLC 数据类型的数据元素地址范围

内，则只显示该简单变量的名称。

• 如果在“分布式 I/O”(Distributed I/O) 文件夹或“未分配的设备”(Unassigned devices) 文
件夹中选择某个设备文件夹中的设备链接，则将显示变量“系统常量”(System constants)。
在“系统常量”(System constants) 选项卡中，将显示带硬件标识的设备（如模块、子模

块和接口）使用的全局常量。

对象

显示的内容取决于所选的对象。通过拖放操作，可将对象的内容从详细视图移董到指定位置

处。

参见

项目树的功能和结构 (页 40)
工作区的基本设置 (页 46)
巡视窗口 (页 54)
任务卡的基础知识 (页 57)
Portal 视图 (页 35)
项目视图 (页 37)
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5.1.10 总览窗口

5.1.10.1 总览窗口

总览窗口的功能

总览窗口是对项目树的补充。总览窗口中将显示项目树中当前所选文件夹的内容。

此外，可以在总览窗口中执行以下操作：

• 打开对象

• 在巡视窗口中显示和编辑对象的属性

• 重命名对象

• 从快捷菜单中调用对象特定的操作

• 并排比较对象

• 执行各种对象操作，例如：通过拖放操作从库中插入对象，以及移动、复制、粘贴和删

除对象。
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总览窗口的布局

下图显示了总览窗口的各组件：

5 6 6

8

1

2 3 4

7

① 总览窗口

② 切换到详细视图

③ 切换到列表视图

④ 切换到图标视图

⑤ 转到更高级别

⑥ 将总览窗口拆分为两个部分。总览窗口的左右两部分是同步的。再次单击将取消拆分。

⑦ 即使所选文件夹中的所有元素都位于下一级组中，也将显示这些元素。此选项仅适用于详细视图。

⑧ 项目树中所选对象的内容。
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总览窗口的显示形式

可按以下形式显示总览窗口的内容：

• 详细视图

对象显示在一个含有附加信息（例如上次更改日期）的列表中。

• 列表视图

对象显示在一个简单列表中。

• 图标视图

根据类别以图标的形式显示对象。

参见

在总览窗口中比较对象 (页 65)
对总览窗口的详细视图排序 (页 66)

5.1.10.2 在总览窗口中比较对象

在总览窗口内并排显示两个文件夹或者对象的内容。将总览窗口拆分为两个，并在左右两侧

显示不同的内容。

此外，可通过拖放操作在这两个拆分窗口间移动对象。因此，可以将对象从一个窗口移动到

另一个窗口。

步骤  
要将总览窗口拆分为两个或取消拆分，请执行下列步骤：

1. 在工具栏中，单击“同步左侧页面”或“同步右侧页面”图标来拆分总览窗口。总览窗口左
右两侧中的内容与项目树中所选对象的内容是同步的。

2. 要取消拆分，请再次单击先前选择的图标。

参见

总览窗口 (页 63)
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5.1.10.3 对总览窗口的详细视图排序

可通过以下几种方式调整总览窗口中详细视图的显示：

• 添加其它列

隐藏某些列，便于显示更为清晰。并在需要时显示所隐藏的列。可选择的信息栏取决于

所选择的对象。

• 以平面层级结构显示文件夹内容

可通过平面层级结构显示文件夹内容。即使所有内容都位于不同组中，也将全部进行显示。

• 对表格列进行排序

可以按照升序或降序顺序对表格的各个列进行排序。

显示或隐藏列  
要显示或隐藏其它的信息栏，请执行以下步骤：

1. 右键单击表格的标题栏。

2. 在快捷菜单中选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令，然后选择要显示的信息栏。

以平面层级结构显示文件夹内容

要以平面层级结构显示文件夹内容，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择所需的文件夹。

2. 单击工具栏中的“显示下级元素”(Show subordinate elements) 图标。
即使所有元素都位于子文件夹中，也将在表中全部显示。

对表格按升序或降序顺序进行排序

要根据某一列对表格按升序或降序顺序进行排序，请执行以下步骤：

1. 如果想要对某一列按升序顺序进行排序，请单击该列的表格标题。

2. 再次单击该列的表格标题可对该列按降序顺序进行排序。

3. 第三次单击该列的表格标题则可取消排序。

参见

总览窗口 (页 63)
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5.1.11 用户界面布局

5.1.11.1 保存用户界面布局

用于备份用户界面布局的选项  
更改用户界面时，将保留该更改，即使是在重新启动 TIA Portal 后也如此。 对用户界面布局

的更改包括，例如，移动窗口或调整编辑器的大小。

除了自动保存用户界面布局外，还可以选择手动备份特定布局：

• 保存窗口布局 
可手动保存 TIA Portal 的窗口和编辑器的布局，并在以后恢复这些布局。 可以使用组合

键调用 5 种窗口布局。

根据需要使用此功能，例如，在所使用的笔记本与外部显示器相连时。 可以为在笔记本

电脑显示屏上的移动应用创建一个窗口布局，而为在办公室使用外接显示器工作创建另

一个布局。

• 保存编辑器中的布局   
使用一些编辑器可以调节显示。 例如，可以调节表宽或显示/隐藏各个表列。

参见

保存窗口布局 (页 67)
加载窗口布局 (页 68)
管理窗口布局 (页 69)
保存编辑器和表格的布局 (页 70)
重置用户界面布局 (页 70)
工作区的基本设置 (页 46)

5.1.11.2 保存窗口布局

用户可保存当前的窗口布局，以便在后期调用为同样的布局。
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操作步骤   
要保存窗口布局，请按以下步骤操作：

1. 根据要求，排列所有窗口。

2. 在“窗口”(Window) 菜单中，选择命令“将窗口布局保存为”(Save window layout as)。
“将当前窗口布局保存为”(Save current window layout a) 对话框随即打开。

3. 在“名称”(Name) 字段中，输入窗口布局的名称。

4. 在“描述”(Description) 字段中，输入该窗口布局的描述信息，在后期快速识别该窗口布局。

5. 单击“保存”(Save)。

结果

新窗口布局将保存在当前已保存窗口布局的 后面。前 5 种窗口布局可通过组合键进行调用。

参见

保存用户界面布局 (页 67)

5.1.11.3 加载窗口布局

如果窗口布局已保存，则可进行加载，将工作环境快速调整为相应的布局。通过“Windows”
菜单或者组合键，可快速加载前 5 个窗口布局。

如果加载一个窗口布局且对该窗口排列进行了变更，也可将其恢复为 初保存的窗口布局。

通过快速访问方式加载窗口布局 1 到 5   
要加载前 5 种窗口布局中的一个，请按以下步骤操作：

1. 在“窗口”(Window) 菜单中，选择一个窗口布局或选择组合键 <Alt+Shift+[1 到 5]>。

加载其它窗口布局   
要加载前 5 种窗口布局以外的其它窗口布局，请按以下步骤操作：

1. 在“窗口”(Window) 菜单中，选择命令“更多窗口布局”(Additional window layouts)。
“管理所有窗口布局”(Manage all windows layouts) 对话框随即打开。

2. 选择所需的窗口布局。

3. 单击“确定”(OK)。
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恢复窗口布局   
要返回某个已保存的窗口布局，请按以下步骤操作：

1. 在“窗口”(Window) 菜单中，选择“恢复窗口布局”(Restore window layout) 命令或组合键 
<Alt+Shift+0>。

参见

保存用户界面布局 (页 67)

5.1.11.4 管理窗口布局

对于现有窗口布局，可执行以下操作：

• 更改窗口布局的顺序 
由于前 5 种窗口布局可通过“Windows”菜单或组合键调用，因此窗口布局的顺序非常重要。

• 选择一个窗口布局

如果窗口布局未包含在前 5 个窗口布局中，则可通过“管理窗口布局”(Manage window 
layouts) 对话框进行调用。

• 删除窗口布局 

操作步骤

要管理现有的窗口布局，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将显示 TIA Portal 中的设置信息。

2. 在区域导航中，导航至条目“常规 > 管理全部窗口布局”(General > Manage all window 
layouts)。

3. 选择一个窗口布局。
选中的窗口布局将立即激活。

4. 单击“向上”(Up)、“向下”(Down) 符号，可上/下移动窗口布局。

5. 单击“删除”(Delete) 符号，删除选择的窗口布局。

参见

保存用户界面布局 (页 67)
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5.1.11.5 保存编辑器和表格的布局

可以根据需要调整编辑器和表格。例如，可以隐藏表格内不需要的栏。之后可以保存用户自

定义的视图。

步骤   
要保存工作区内的编辑器和表格布局，请执行下列步骤：

1. 可以根据需要更改编辑器或者表格。

2. 在编辑器或者表格中，单击“保存窗口设置”(Save window settings) 按钮。

结果

布局随即保存。再次打开编辑器或者表格时，将使用该布局。

参见

工作区的基本设置 (页 46)
大化和 小化工作区 (页 48)

拆分工作区 (页 49)
浮动显示工作区中的元素 (页 50)
使用工作区中的已分组元素 (页 51)
小化和 大化工作区中的元素 (页 53)

在工作区中的各元素之间进行切换 (页 54)
保存用户界面布局 (页 67)

5.1.11.6 重置用户界面布局

系统会保存每次对用户界面布局进行的更改。 即使在重新启动 TIA Portal 后，这些更改仍然

有效。 例如，如果改变了文本编辑器的高度和宽度或者改变了表格的分界线，这些更改将

一直保留，因此用户无需每次都对元素重新进行自定义。

但是在某些情况下，恢复原始布局设置会很有用；例如，如果其它用户偏好使用不同的用户

界面布局。
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步骤

要将用户界面设置重置为默认值，请执行以下步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“常规”(General) 组。

3. 单击“重置为默认值 > 编辑器布局”(Reset to default > Editor layout) 下的“重置为默认
值”(Reset to default) 按钮。

结果

用户界面恢复为默认的设置。

参见

程序设置概述 (页 17)
保存用户界面布局 (页 67)

5.2 TIA Portal 中的键盘操作

5.2.1 使用键盘操作 TIA Portal 
可以使用键盘浏览 TIA Portal，例如，在某个特定时刻无法使用鼠标的情况下。除了各功能

可用的键盘快捷键，用户还可使用自定义的键盘快捷键。所有键盘快捷键以及用户自定义键

盘快捷键分配选项的概览信息，可查看 TIA Portal 设置。

在以下部分中，将介绍如何使用键盘在 TIA Portal 中进行浏览，编辑对象，以及根据需要定

制 TIA Portal。

参见

显示所有键盘快捷键的总览 (页 71)
使用用户自定义的键盘快捷键 (页 85)

5.2.2 显示所有键盘快捷键的总览

可以显示所有键盘快捷键的总览。
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操作步骤

要显示所有可用键盘快捷键的总览，请执行以下步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将显示 TIA Portal 中的设置信息。

2. 打开区域导航中的“键盘快捷键”(Keyboard shortcuts) 条目。
在此，将显示当前所安装产品可用的所有默认快捷键以及用户自定义键盘快捷键的概览信息。

5.2.3 TIA Portal 的基本功能

在下文中，将学习如何只通过键盘执行 TIA Portal 的基本功能。

通过键盘来使用 TIA Portal 的基本功能

下表显示了如何使用键盘快捷键访问 TIA Portal 的基本功能：

功能 键盘快捷键 菜单命令

在项目视图和 Portal 视图之间进行切换 <Alt+F7> -
打开在线和诊断视图。 <Ctrl+D> -
启动运行系统

键盘快捷键功能适用于 Runtime Professional 和 Runtime 
Advanced。

<Ctrl+Shift+Z> -

显示交叉引用 <Shift+Alt+F11> -
交叉引用信息 <Shift+F11> -
打开帮助系统

如果需要打开 TIA Portal 的帮助文件，请按 <F1> 键。

<F1> 帮助 > 显示帮助 (Help 
> Show help)

取消当前操作 <Esc> -
查找 <Ctrl+F> -
替换对象

可以替换在编辑器中搜索到的对象。

<Ctrl+H> -

查找下一个

如果已在编辑器中开始搜索，可以通过 <F3> 键跳至下一个搜

索结果。

<F3> -

打印对象 <Ctrl+P> 项目 > 打印 (Project > 
Print)

运行对象的默认操作 <Enter> -
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功能 键盘快捷键 菜单命令

更新 <F5> -
水平滚动至右侧 <Ctrl+右箭头> -
水平滚动至左侧 <Ctrl+左箭头> -
打开块/PLC 数据类型 <F7> -

操作菜单

下表列出了如何通过键盘访问操作菜单：

功能 键盘快捷键

在菜单中启动键盘快捷键

可以使用 <Alt> 键访问菜单，然后使用箭头键滚动浏览整个菜单。使用 <Enter> 确认

菜单命令选择。

<Alt>

直接转至某个特定菜单

可通过按住 <Alt> 键直接转至某个菜单命令。每个菜单命令中都有一个标有下划线的

字母。同时按下 <Alt> 键和标有下划线的字母。

<Alt+各菜单中标有下

划线的字母>

打开对象的快捷菜单

通过快捷菜单键（位于 Microsoft Windows 兼容键盘上），可打开所选对象的快捷菜

单。如果使用的不是 Microsoft Windows 兼容键盘，则可以使用 <Shift+F10>。可使

用方向键来滚动浏览快捷菜单并使用 <Enter> 选择菜单命令。

<快捷菜单键>
或 <Shift+F10>

操作可展开的元素

下表列出了如何通过键盘操作可展开的元素：

功能 键盘快捷键

展开项目树中的一个文件夹

例如，可以通过 <右箭头> 展开项目树中的某个文件夹。

<右箭头>

关闭项目树中的一个文件夹

例如，可以通过 <左箭头> 折叠项目树中的某个文件夹。

<左箭头>

打开一个下拉列表

可以通过 <F4> 键打开下拉列表，然后使用箭头键在下拉列表中滚动。 终，按 
<Enter> 键来确认您的选择。

<F4>
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功能 键盘快捷键

打开自动填写功能 <Ctrl+ 空格键>
<Ctrl+I>

显示对象浏览器 <Ctrl+J>

5.2.4 使用项目相关的各种功能

编辑项目   

功能 键盘快捷键 菜单命令

打开项目 <Ctrl+O> 项目 > 打开 (Project > 
Open)

关闭项目 <Ctrl+W> 项目 > 关闭 (Project > 
Close)

保存项目 <Ctrl+S> 项目 > 保存 (Project > 
Save)

以另一个名称保存项目 <Ctrl+Shift+S> 项目 > 另存为 (Project 
> Save as)

删除项目 <Ctrl+E> 项目 > 删除项目

打印项目 <Ctrl+P> 项目 > 打印 (Project > 
Print)

撤销上一次操作 <Ctrl+Z> 编辑 > 撤销 (Edit > 
Undo)

重复上一次操作 <Ctrl+Y> 编辑 > 重复 (Edit > 
RedoRedo)

调用帮助功能

功能 键盘快捷键 菜单命令

调用帮助功能 <F1> 键或 
<Shift+F1> 

帮助 > 显示帮助 (Help > Show 
help)
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5.2.5 排列窗口

在下文中，您将学会如何打开和关闭 TIA Portal 的各个窗口并利用键盘来使用已保存的窗口

布局。

打开和关闭窗口

下表列出了如何通过键盘打开和关闭窗口。

功能 键盘快捷键 菜单命令

打开/关闭项目树 <Ctrl+1> 视图 (View) > 项目树 
(Project tree)

打开/关闭详细视图 <Ctrl+4> 视图 (View) > 详细视图 
(Details view)

打开/关闭总览 <Ctrl+2> 视图 (View) > 总览 
(Overview)

打开/关闭任务卡 <Ctrl+3> 视图 (View) > 任务卡 (Task 
card)

打开库 <Ctrl+Shift+L> -
打开硬件目录

如果当前位于设备或网络视图中，则硬件目录处于

打开状态。

<Ctrl+Shift+C> -

打开/关闭巡视窗口 <Ctrl+5> 视图 (View) > 巡视窗口 
(Inspector window)

在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡 <Ctrl+6> -
在巡视窗口中，打开“信息”(Info) 选项卡。 <Ctrl+7> -
在巡视窗口中，打开“诊断”(Diagnostics) 选项卡。 <Ctrl+8> -
显示或隐藏参考项目 <Ctrl+9> -
显示屏幕键盘

例如，在屏幕上显示一个键盘，这样就可以通过触

摸屏进行操作。

<Ctrl+Shift+K> -

关闭所有编辑器 <Ctrl+Shift+F4> 窗口 (Window) > 全部关闭 
(Close all)
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使用保存的窗口布局

可以保存单个窗口排列，并在稍后进行恢复。下表列出了如何通过键盘快捷键访问已保存的

窗口布局。

功能 键盘快捷键 菜单命令

恢复活动窗口布局

如果使用一个已保存的窗口布局而且又对程序界面

进行了更改，则可以使用 <Alt+Shift+0> 恢复活动

窗口布局的原始状态。

<Shift+Alt+0> 窗口 > 恢复窗口布局

加载窗口布局

可以使用 <Alt+Shift+[窗口布局编号]> 激活五个已

保存窗口布局中的第一个。

<Shift+Alt+[窗口布局的编

号]>
窗口 > 窗口布局 1 到 5

5.2.6 浏览程序界面

TIA Portal 分为多个用户界面区域，例如，各个窗口、工具栏和编辑器。如果要在界面区域

内使用键盘进行操作，首先必须将光标放在界面区域内。在下文中，将学习如何通过键盘将

光标激活各个界面区域。此外，还将学习到如何使用键盘在 TIA Portal 中的界面区内进行切

换。

在界面区域和编辑器间切换

下表列出了如何在 TIA Portal 的各个界面区间进行切换：

功能 键盘快捷键

在界面区间按顺时针方向进行切换

可使用 <F6> 键在 TIA Portal 的各个界面区域之间顺时针移动。当前激活的界面

区以蓝色标题栏突出显示。例如，如果处于项目树中并按 <F6> 键，那么将跳

转到当前打开的编辑器中。如果再次按 <F6> 键，则将激活任务卡。

或者，如果按 <Shift+F6>，则将在工作区间逆时针移动。

<F6>
 

在界面区域之间逆时针移动

可以使用 <Shift+F6> 在 TIA Portal 的各个界面区间按逆时针方向切换。

<Shift+F6>

转到下一个打开的编辑器

通过 <Ctrl+Alt+右箭头>，可转到下一个打开的编辑器。可以在编辑器工具栏中

看到打开的编辑器。

<Ctrl+Alt+ 右箭头>
或 <Ctrl+F6>
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功能 键盘快捷键

转到上一个打开的编辑器

通过 <Ctrl+Alt+左箭头>，可转到上一个打开的编辑器。

<Ctrl+Alt+ 左箭头>
或 <Ctrl+Shift+F6>

转至界面区的下一个上方区域

通过 <Shift+Esc> 可移动到程序界面的下一个上方区域。例如，如果选择项目树

中的设备并按下 <Shift+Esc>，则将激活整个项目导航。

<Shift+Esc>
或 <Alt+ 上箭头>

转至界面区的下一个下方区域

通过 <Enter>，可激活程序界面中的下一个下方区域。例如，如果您在巡视窗口

中刚打开了设备的属性以便为设备分配参数，请按 <Enter> 以进入程序界面中

的更深一级。这样，可以使用 Tab 键访问到指定参数。

<Enter>
或 <Alt+ 下箭头>

在界面区和编辑器内浏览

下表列出了如何使用键盘浏览用户界面内的数据：

功能 键盘快捷键

跳转到界面区内的下一个元素

可以使用 Tab 键从工作区内的一个元素跳转到下一个元素。例如，如果已经打

开设备的属性窗口并且希望从一个字段跳转到下一个字段，请按 Tab 键。在这

种情况下，将应用对当前文本框所做的所有更改。

<Tab>

跳转到界面区内的上一个元素

通过 <Shift+Tab> 可跳转到工作区内的上一个元素，例如，上一个文本框。在

这种情况下，将应用对当前文本框所做的所有更改。

<Shift+Tab>

跳至界面区域内的上一级元素

通过 <Shift+Home>，可以跳至工作区的上一级元素，例如，跳至项目树中的上

一级文件夹。

<Shift+Home>

移动到界面区内的下一个选项卡

如果界面区中有多个选项卡，则可以使用快捷键 <Ctrl+Tab> 在选项卡间进行切

换。例如，如果处于巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中且希望跳转到“信

息”(Info) 选项卡，则按快捷键 <Ctrl+Tab>。

<Ctrl+Tab>

转到上一个选项卡

通过 <Ctrl+Shift+Tab> 可移动到界面区内 近打开的选项卡。

<Ctrl+Shift+Tab>
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功能 键盘快捷键

跳转到编辑器的工具栏

可以使用 <Alt+F10> 键跳转到编辑器的工具栏。例如，如果已打开打印预览但

希望切换到工具栏中打印输出的下一个页面，则可按 <Alt+F10>。然后使用方

向键浏览至工具栏中的相应图标，并使用 <Enter> 确认选择。

<Alt+F10>

使用分隔线上的箭头显示或隐藏用户界面组件

可以将工作区的表格进行 小化和 大化。首先，浏览到工作区并使用 Tab 键
将光标放置在表格中分隔线上的一个小箭头上。这些箭头蓝色高亮显示后，即

表示这些箭头已选中。然后，按下 <空格键> 键将该表格 小化或 大化。

<空格键>

5.2.7 自定义编辑器

在下文中，将学习如何通过键盘排列编辑器。此外，还将学习如何选择图形编辑器内的显示

大小和区域。

排列和自定义编辑器  
下表列出了如何按上下方式或并排方式排列打开的编辑器以及如何关闭打开的编辑器：

功能 键盘快捷键 菜单命令

关闭活动的编辑器 <Ctrl+F4> -
垂直拆分编辑器空间

例如，如果已经打开概览窗口和程序段视图且希望并排显

示这些视图，请按 <F12> 键。

<F12> 窗口 > 垂直拆分编辑器空间 
(Window > Split editor 
space vertically)

水平拆分编辑器空间

可以在工作区中按上下方式显示两个打开的编辑器。

<Ctrl+F12> 窗口 > 水平拆分编辑器空间 
(Window > Split editor 
space horizontally)

移出窗口拆分

在拆分模式下，如果要在工作区中按水平或垂直方式显示

两个编辑器，则可以通过 <Alt+Shift+F12> 删除拆分。

<Alt+Shift+F12> 窗口 > 合并编辑器空间 
(Window > Unsplit editor 
space)
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自定义编辑器中的显示内容

下表列出了如何在图形编辑器中进行缩放以及在编辑器内移动区域选择：

功能 键盘快捷键

在编辑器中逐步放大

通过数字键盘上的 <Ctrl> 和 <加号> 键可以放大编辑器中的显示内容。

<Ctrl+加号>
或 <Ctrl+向上滚动>
 

在编辑器中逐步缩小

通过 <Ctrl> 键和数字键盘上的 <减号> 键可以缩小编辑器中的显示内容。

<Ctrl+减号>
或 <Ctrl+向下滚动>

将编辑器内的视图设置为 100% 显示

按下 <CTRL+0> 键，将图形编辑器中的当前视图放大或缩小为 100%。

<Ctrl+0>

移动编辑器的区域选择

如果按下空格键，则可以通过鼠标移动编辑器的显示区域。

<空格键>

5.2.8 编辑对象

选择对象

下表列出了如何选择单个对象（例如，项目树中的设备）：

功能 键盘快捷键 菜单命令

选择位于左侧、右侧、上方或下方的对象 <箭头键> -
跳转到当前界面区内的第一个对象

选中当前激活的界面区中的第一个对象。例如，在项目树

中位于顶部的项目节点。

<Home> -

跳转到当前界面区内的 后一个对象

选中当前激活的界面区中的 后一个对象，例如，项目树

中的 后一项。

<End> -
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功能 键盘快捷键 菜单命令

选中一个区域中的所有对象

选中当前激活的工作区中的所有对象。

<Ctrl+A> 编辑 > 全选 (Edit > 
Select all)

选择多个对象

如果要选择多个未直接相邻的对象，则首先必须通过 
<Ctrl+Arrow keys> 将焦点（对象的灰色轮廓线）移到下一

个指定对象。保持当前选择。然后，再按下空格键以选择

具有焦点的新对象。重复此过程，直至选中所有指定对象。

<Ctrl+ 箭头键> + <空格

键>
-

编辑对象 
下表列出了用于编辑对象的所有键盘快捷键：

功能 键盘快捷键 菜单命令

插入新对象

根据当前环境，插入一个新对象。例如，如果在设备视图

中，则将打开用于创建新设备的“添加设备”(Add Device) 
对话框。

<Ctrl+N> -

打开对象 <Enter> -
重命名对象 <F2> 编辑 > 重命名 (Edit > 

Rename)
复制对象 <Ctrl+C>

或 <Ctrl+Ins>
编辑 > 复制 (Edit > Copy)

剪切对象 <Ctrl+X>
或 <Shift+Delete>

编辑 > 剪切 (Edit > Cut)

粘贴对象 <Ctrl+V>
或 <Shift+Insert>

编辑 > 粘贴 (Edit > 
Paste)

删除对象 <Del> 编辑 > 删除 (Edit > 
Delete)

编译对象 <Ctrl+B> 编辑 > 编译 (Edit > 
Compile)

打开对象的属性

TIA Portal 中，许多对象的属性都可以进行编辑。按下快捷

键 <Alt+Enter>，显示对象的属性。

<Alt+Enter> -
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5.2.9 文本编辑

在下文中，将学习如何只使用键盘操作文本编辑功能。

编辑文本   
下表列出了基本的文本编辑功能：

功能 键盘快捷键

切换到插入模式或覆盖模式 <Insert>
退出编辑模式 <Esc>
删除 <Del>
删除字符 <Backspace>
确认文本框中的输入信息，然后离开该文本框 <回车键>
多行文本框中的换行符

在多行文本框中，按住 <Shift> 按钮进行换行。

<Shift+ 回车键>

重置文本框中的输入

如果在文本框中按下 <Esc> 键，则将退出该文本框并放弃更改。

<Esc>

在文本区内浏览

下表列出了如何通过键盘在文本区内浏览：

功能 键盘快捷键

跳转到行首 <Home>
跳转到行末 <End>
跳转到文本开头 <Ctrl+Home>
跳转到文本末尾 <Ctrl+End>
跳转到上一页 <PgUp>
跳转到下一页 <PgDn>
确认文本框中的输入信息，然后离开该文本框 <回车键>
多行文本框中的换行符 <Shift+ 回车键>
重置文本框中的输入

如果在文本框中按下 <Esc> 键，则将退出该文本框并放弃更改。

<Esc>
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选择文本

下表列出了如何通过键盘选择文本：

功能 键盘快捷键

将左侧或右侧的单词纳入选择范围

将文本或当前文本选择一直标记到单词末尾。 如果在单词的开头或末尾，则选择前一

个或后一个单词。 

<Ctrl+Shift+ 左箭头或

右箭头>

将选择范围扩展到行首 <Shift+Home>
将选择范围扩展到行末 <Shift+End>
将选择范围扩展到文本开头

选中文本直至到达文本开头或末尾。

<Ctrl+Shift+Home>

将选择范围扩展到文本末尾

选中文本直至到达文本开头或末尾。

<Ctrl+Shift+End>

5.2.10 编辑表格

在下文中，将学习如何使用键盘在表格中进行浏览、编辑单个字段以及选择表格的一部分。

表格中的常规键盘操作   
下表列出了如何只通过键盘编辑表格：

功能 键盘快捷键

将单元格置于编辑模式 <F2> 键或 <回车键>
确认输入并退出编辑模式 <Enter>
取消编辑和放弃更改 <Esc>
打开单元格中的下拉列表

通过 <F4> 键可打开下拉列表。使用箭头键选择相应输

入，然后通过 <回车> 键确认选择。

<F4>

关闭单元格中的下拉列表并放弃更改 <Esc>
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在表格中导航

下表列出了如何通过键盘在表格中进行浏览：

功能 键盘快捷键

转至某一行 <Ctrl+G>
转到下一个单元格 <箭头键>
转到右侧的下一个可编辑单元格 <Tab>
转到左侧的下一个可编辑单元格 <Shift+Tab>
屏幕上移 <PgUp>
屏幕下移 <PgDn>
转到行中第一个单元格 <Home>
转到行中 后一个单元格 <End>
转到表格中第一个单元格 <Ctrl+Home>
转到表格中 后一个单元格 <Ctrl+End>
转到列中顶部单元格 <Ctrl+ 上箭头>
转到列中底部单元格 <Ctrl+ 下箭头>
在表格行下方插入 <Alt+Ins>
在输入字段/插入表格行上方，插入断行符 <Ctrl+Return>

选中表格中的区域

下表列出了如何通过键盘选中表格中的区域：

功能 键盘快捷键

选定列 <Ctrl+ 空格键>
选定行 <Shift+空格键>
选中所有单元格 <Ctrl+A>
将选择范围扩展一个单元格 <Shift+箭头键>
将选择内容向上扩展一页 <Shift+PgUp>
将选择内容向下扩展一页 <Shift+PgDn>
将选择范围向上扩展到第一行 <Ctrl+Shift+ 上箭头>
将选择范围向下扩展到 后一行 <Ctrl+Shift+ 下箭头>
将选择范围扩展到行中的第一个单元格 <Ctrl+Shift+ 左箭头>
将选择范围扩展到行中的 后一个单元格 <Ctrl+Shift+ 右箭头>
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5.2.11 使用在线功能

通过键盘执行在线功能 
下表列出了 TIA Portal 中在线功能的快捷键：

功能 键盘快捷键 菜单命令

建立在线连接 <Ctrl+K> 在线 > 转至在线 
(Online > Go online)

转至离线 <Ctrl+M> 在线 > 转至离线 
(Online > Go offline)

将项目数据下载到设备 <Ctrl+L> 在线 > 下载到设备 
(Online > Download 
to device)

显示可访问设备

将打开一个对话框，显示与 PG/PC 的 PG/PC 接口连接的所有

设备。

<Ctrl+U> 在线 > 显示可访问设

备 (Online > Show 
accessible devices)

启动 CPU
将 CPU 设置为“RUN”模式。 执行此操作时，CPU 必须在线。

<Ctrl+Shift+E> 在线 > 启动 CPU 
(Online > Start CPU)

停止 CPU
将 CPU 设置为“STOP”模式。 执行此操作时，CPU 必须在线。

<Ctrl+Shift+Q> 在线 > 停止 CPU 
(Online > Stop CPU)

启动仿真

在仿真的在线环境中，模块无需实际在线即可测试项目的硬

件和软件。

<Ctrl+Shift+X> 在线 > 仿真 > 启动 
(Online > Simulation 
> Start)

5.2.12 使用屏幕上的键盘

简介

操作 TIA Portal 时，也可以使用 Microsoft 屏幕键盘。 

显示屏幕键盘 
要显示屏幕键盘，请按以下步骤操作：

1. 在“视图”菜单中，选择“屏幕键盘”命令。
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退出屏幕键盘

要退出屏幕键盘，请按以下步骤操作：

1. 在屏幕键盘的“文件”菜单中，选择“退出”命令。

5.2.13 使用用户自定义的键盘快捷键

5.2.13.1 分配用户自定义的键盘快捷键

用户自行设置操作 TIA Portal 的键盘快捷键

操作步骤

要分配用户自定义的键盘快捷键，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将显示 TIA Portal 中的设置信息。

2. 打开区域导航中的“键盘快捷键”(Keyboard shortcuts) 条目。
系统将显示当前所安装产品可用的所用键盘快捷键概览表。

3. 单击表格中的某一行。
在“用户自定义键盘快捷键”(User-defined keyboard shortcuts) 单元中，将显示一个按钮。

4. 单击该按钮。
“编辑用户自定义键快捷键”(Edit user-defined keyboard shortcuts) 对话框随即打开。在该对
话框的上部，将显示当前所选择的动作、编者以及当前所分配的键盘快捷键。

5. 选择“分配新的键盘快捷键”(Assign new keyboard shortcuts) 选项。 
系统默认，该选择已选中。

6. 打开“分配新的键盘快捷键”(Assign new keyboard shortcuts) 选项下方的下拉列表。 
TIA Portal 中尚未使用的所有可用键盘快捷键随即显示。

7. 选择一个键盘快捷键。

8. 单击“确定”，应用选择并关闭对话框。

9. 重新启动 TIA Portal，以便应用所分配的键盘快捷键。
对于新的用户自定义键盘快捷键，所分配的键盘快捷键将不再可用。但之前所用的键盘快捷
键，对新的用户自定义键盘快捷键可用。 
用户自定义键盘快捷键将覆盖系统默认的键盘快捷键。

5.2.13.2 删除用户自定义的键盘快捷键

如果在 TIA Portal 为各功能分配有用户自定义的键盘快捷键，也可将其删除。
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操作步骤

要删除用户自定义的键盘快捷键，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将显示 TIA Portal 中的设置信息。

2. 打开区域导航中的“键盘快捷键”(Keyboard shortcuts) 条目。
系统将显示当前所安装产品可用的所用键盘快捷键概览表。

3. 单击表格中的某一行。
在“用户自定义键盘快捷键”(User-defined keyboard shortcuts) 单元中，将显示一个按钮。

4. 单击该按钮。
“编辑用户自定义键快捷键”(Edit user-defined keyboard shortcuts) 对话框随即打开。在该对
话框的上部，将显示当前所选择的动作、编者以及当前所分配的键盘快捷键。

5. 选择“删除键盘快捷键”(Remove keyboard shortcuts) 选项。 
6. 单击“确定”，应用选择并关闭对话框。

7. 重新启动 TIA Portal，应用删除键盘快捷键操作。
所删除的键盘快捷键，对新的用户自定义键盘快捷键重新可用。

5.2.13.3 将用户自定义的键盘快捷键复位为默认设置

用户可丢弃用户自定义的键盘快捷键，并复位为系统默认设置。

操作步骤

要将用户自定义的键盘快捷键复位为系统默认设置，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将显示 TIA Portal 中的设置信息。

2. 打开区域导航中的“键盘快捷键”(Keyboard shortcuts) 条目。
系统将显示当前所安装产品可用的所用键盘快捷键概览表。

3. 单击键盘快捷键概览右下方的“复位为默认设置”(Reset to default setting) 按钮。
确认对话框随即显示。
键盘快捷键将复位为系统默认设置。

5.2.13.4 导入和导出用户自定义的键盘快捷键

要在其它安装或其它产品中使用用户自定义的键盘快捷键，可导出这些键盘快捷键后再将其

导入。
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导入用户自定义的键盘快捷键

要导入用户自定义的键盘快捷键，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将显示 TIA Portal 中的设置信息。

2. 在区域导航中，打开“常规”(General) 条目。

3. 在“导入/导出设置”(Import/export settings) 区域中，单击“导入设置...”(Import settings...) 
按钮。

4. 选择扩展名为“.tps15”的设置文件。

5. 单击“打开”(Open)。
TIA Portal 重新启动后，该设置生效。

导出用户自定义的键盘快捷键

要导出用户自定义的键盘快捷键，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将显示 TIA Portal 中的设置信息。

2. 在区域导航中，打开“常规”(General) 条目。

3. 在“导入/导出设置”(Import/export settings) 区域中，单击“导出设置...”(Export settings...) 
按钮。
“导出设置”(Export settings) 对话框随即打开。

4. 选择“键盘快捷键”(Keyboard shortcuts) 复选框。

5. 在“文件名”(File name) 输入框中，输入该初始化文件的文件名。

6. 单击“导出”(Export)。
相关设置将导出到一个扩展名为“.tps15”的文件中。

5.2.13.5 选择一个键盘快捷键列表

用户可使用用户自定义的键盘快捷键，也可使用系统定义的键盘快捷键。对此，可在设置中

进行选择。
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操作步骤

要选择一个键盘快捷键列表，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将显示 TIA Portal 中的设置信息。

2. 打开区域导航中的“键盘快捷键”(Keyboard shortcuts) 条目。
系统将显示当前所安装产品可用的所用键盘快捷键概览表。

3. 在键盘快捷键概览上部的选择列表中，从以下列中选择一个：

– 用户自定义的键盘快捷键

– 系统定义的键盘快捷键

说明

用户自定义键盘快捷键的分配

如果选择“系统定义的键盘快捷键”，则无法分配用户自定义的键盘快捷键。

5.3 特定于操作系统的特性

5.3.1 用户权限的影响

用户权限不够时的限制   
软件提供的若干功能需要直接访问 PG/PC 的硬件，因而也需要直接访问所安装的操作系统。 
要充分利用这些功能，软件必须与操作系统紧密合作。 为确保无故障交互，因此您需要以

足够的用户权限登录操作系统。

特别是，如果用户权限不够，可能无法使用那些需要在线连接或更改接口卡设置的功能。

识别受限功能   
可以通过下列方法识别需要特殊权限的功能：

• 功能旁边显示有盾形图标。

该功能可以使用，但受用户帐户控制的管制。

• 框灰显且无法访问。

需要管理员权限才能访问该框。 在某些操作系统环境中，可以通过输入管理员密码来获

得管理员权限。
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说明

灰显的框不一定表示权限不够。 还应该检查层叠工具提示中的附加信息，找出能够编辑该

框的条件。

5.3.2 扩展用户权限

消除因用户权限引起的限制  
如果没有以足够的权限登录操作系统，某些功能可能无法使用。可以通过下列方法消除这些

限制：

• 使用 Windows 用户帐户控制启用扩展权限

• 以管理员权限登录操作系统

• 使用临时管理员权限

通过 Windows 用户帐号控制启用扩展权限  
为了能使用由 Windows 用户帐户控制的盾形图标所指示的功能，请按以下步骤操作：

1. 单击带有盾形图标的框或按钮。
将打开 Windows 用户帐户控制的安全提示。

2. 按 Windows 用户帐户控制的指示操作，如有可能，在提示时输入管理员密码。

一旦解除限制，该功能就可以立即使用。

以管理员权限登录操作系统  
为了能使用因用户权限不足而禁用的功能，请按以下步骤操作：

1. 关闭软件。

2. 从操作系统注销。

3. 以管理员权限登录操作系统。

4. 重新启动软件。
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使用临时管理员权限

要临时获得管理员权限，请按以下步骤操作：

1. 单击“更改设置”按钮。您可以在允许临时分配管理员权限的对话框中找到该按钮。
将打开用于输入管理员密码的操作系统对话框。

2. 输入管理员密码。

可以临时更改该设置。再次调用对话框时，必须重复该步骤。

说明

并非所有操作系统均支持该功能。如果没有出现“更改设置”按钮或该按钮灰显，则需要以

管理员权限登录操作系统。
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信息系统的帮助 6
6.1 信息系统的常规备注

疑问与问题快速解答

TIA Portal 的信息系统中包含各种疑问的解答以及组态中各步骤的帮助主题。 
在使用程序时，将提供以下技术支持：

• 在信息系统中，包含所有运行 TIA Portal 时所需的背景信息、逐步操作演示和各种应用示

例。 
• 工具提示中，将提供有关用户界面元素（例如，文本框、按钮和图标）的信息。在某些

工具提示中，还提供有级联结构显示更为详细的信息说明。

• 例如，按下 <F1> 键，即可查看当前菜单命令的帮助信息。

• 有关消息的帮助

• 提示在对话框中进行正确输入的弹出项

• 软件界面上的状态栏
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信息系统

信息系统在一个单独的窗口内打开。下图显示了 TIA Portal 的信息系统。

3

2

1

① 搜索区

在搜索区，可对所有帮助主题进行全文搜索。  
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② 导航区

在导航区中，包含有了目录和收藏夹。

③ 内容区

在内容区中，将显示具体的帮助页面。可同时打开多个选项卡，查看不同的帮助信息。 

通过窗口分隔线上的箭头，可以显示和隐藏用户各个区。可同时打开搜索区和导航区，并根

据需要扩大内容区。 

导航区中的按钮

信息系统的导航区中包含以下按钮：

按钮 功能

搜索更新

开始搜索作为更新使用的硬件手册。

打印

打印信息系统的页或章节。

内容区中的按钮

信息系统的内容区中包含以下按钮：

按钮 功能

同步

显示目录中已打开帮助主题的位置。

向前/向后

在该选项卡中，导航到之前打开的帮助主题。

收藏夹

将当前的帮助主题添加到收藏夹中。

新建选项卡

打开一个新的空选项卡。

主页面

显示信息系统的起始页面。
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按钮 功能

打印

打印当前的帮助主题。

帮助

显示信息系统的帮助信息。

根据信息类型，标识帮助主题

该信息系统中包含有大量信息。根据帮助主题中包含的信息类型，可使用各种不同的符号标

识帮助主题。通过符号，可快速浏览打开的信息种类。 

符号 信息类型 说明

操作说明 介绍执行特定任务时需遵循的步骤。

示例 通过一个实际应用示例，说明如何执行自动化任务。

实际信息 显示 TIA Portal 各功能的相关背景信息和基本知识。

参考 提供各个指令和对象的详细参考信息，以供参考。

标识帮助主题的有效性

信息系统介绍已安装产品的所有功能。然而，可以使用的功能范围取决于购买的证书以及使

用的设备。 
因此，仅对于特定设备或目标系统的帮助主题标记如下：

• 在目录中显示有效性

• 在全文本搜索的搜索结果中显示有效性

• 在章节或帮助主题的标题栏显示有效性。标题栏包含用于提示可用性的工具提示。

以下图片显示帮助主题标题栏内的有效性提示：
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此外，使用“设备”(Devices) 搜索过滤器可将搜索范围限制为一个特定设备或一个设备系列。

另请参见“搜索帮助主题 (页 102)”

弹出项

某些文本框带有弹出信息，提示用户输入有效的参数和值。弹出项将提示用户在文本框中输

入合理的取值范围和数据类型。

下图显示了弹出项（黄色）和指示值无效的弹出错误消息（红色）：
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退出窗口或单击右上角的“x”时，弹出项将关闭。

工具提示

用户界面元素以提示工具方式提供简短说明。

如果工具提示的左侧有一个箭头图标，则表示在该工具提示的级联菜单中包含更多信息。如

果将鼠标指针短时间停留在工具提示上或单击箭头图标，将实现该信息。可禁用工具提示层

叠项的自动显示。

如果包含有更多信息，则在层叠项中将显示指向相应帮助主题的链接。单击该链接，将打开

帮助系统中的相应主题。

下图显示了层叠项打开时的工具提示：

有关消息的帮助

在 TIA Portal 的巡视窗口中，几乎所有操作都带有报警消息。这些消息将指示操作是否成功。

以及项目中进行的更改。某些报警还可提供更多帮助信息。如果报警中包含有更多帮助信息，

则可通过单击问号符号访问该帮助信息。

下图显示了巡视窗口的“信息”(Info) 选项卡中，包含多条消息和一个问号符号：
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软件界面上的状态栏

在某些编辑器中，可通过编辑器顶部的状态栏查看更多支持信息。下图显示了一个打开的库

类型的状态栏：

要隐藏该状态栏，可单击该状态栏左侧的蓝色边条或单击右上角的“x”。要展开已折叠的状态

栏，可单击所打开编辑器左上角的信息符号。在 TIA Portal 的设置中，可指定默认隐藏状态

栏。

如果编辑器中包含有多个状态栏，则首先显示 相关的状态栏。要切换到下一个状态栏，可

使用状态栏旁右下角的滚动条。
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参见

组态工具提示的显示和工具提示层叠 (页 111)

6.2 打开信息系统

通过菜单打开信息系统

要访问主页的信息系统，请按以下步骤操作：

1. 在“帮助”(Help)菜单中，选择“显示帮助”(Display hel)命令。

信息系统的起始页面随即打开。 

使用快捷键 <F1> 打开信息系统

要访问当前内容的信息系统和帮助信息，请按以下步骤操作：

1. 选择要查看帮助信息的某个对象（如，一个菜单命令或一个程序元素）。

2. 按下 <F1> 键。

信息系统随即打开。如果当前内容的信息存在，则将显示相应的主题。如果当前内容的信息

不存在，则显示信息系统的主页。

通过工具提示级联打开信息系统

要从工具提示级联项打开信息系统，请按以下步骤进行操作：

1. 将鼠标指针移动到带有工具提示级联的对象上。
工具提示级联随即打开。如果包含有更多信息，则在工具提示级联中将显示指向相应帮助主
题的链接。

2. 单击链接。

信息系统随即打开并显示更多的帮助主题。 

打开错误消息的帮助信息

在 TIA Portal 的巡视窗口中，几乎所有操作都带有报警消息。如果有关某消息的帮助信息存

在，则在该消息后将显示一个蓝色问号。

要查看一条消息的帮助信息，请按以下步骤进行操作：

1. 打开巡视窗口。

2. 单击消息后的蓝色问号。
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信息系统随即打开并显示与错误消息有关的帮助信息。其中包含错误原因的准确描述和相应

处理方法。

参见

使用信息系统 (页 99)

6.3 使用信息系统

在当前选项卡中打开一个帮助主题

 要在当前的选项卡中打开一个帮助主题，请按以下步骤操作：

1. 单击目录中的该帮助主题。

或者： 
1. 双击搜索结果列表中的该帮助主题。

在新选项卡中打开一个帮助主题

要在新选项卡中打开一个帮助主题，请按以下步骤操作：

1. 在目录或搜索结果列表中，选择该帮助主题。

2. 在快捷菜单中，选择“在新选项卡中打开”(Open in new tab) 命令。 
或者：

1. 在信息系统内容区中，单击“新建选项卡”(New tab) 按钮。
将打开一个新的空选项卡。

2. 单击目录中的该帮助主题，或双击搜索结果列表中的帮助主题。

关闭选项卡

要关闭选项卡，请按以下步骤操作：

1. 单击选项卡右侧的“x”符号。
当前选项卡将关闭。

或者：

1. 单击该选项卡。

2. 从快捷菜单中选择“关闭其它选项卡”(Close other tabs) 命令。
将关闭除当前变量之外的所有变量。
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显示历史信息

之前打开的帮助主题历史记录将分别存储在各个选项卡中。要从历史记录中删除一个帮助主

题，请按以下步骤操作：

1. 在信息系统的内容区中，单击“向前”(Forward)或“向后”(Backward)按钮，按照时间顺序滚
动显示历史记录。

显示目录中帮助主题的位置

要显示所打开帮助主题在目录中的位置，请按以下步骤操作：

1. 将鼠标指针放置在该帮助主题上。

2. 在信息系统的正文区，单击“同步”(Synchronize)。

显示信息系统的帮助信息

要显示信息系统的帮助信息，请按以下步骤操作：

1. 在信息系统的内容区中，单击“帮助”(Help) 按钮。

 

6.4 搜索信息系统

6.4.1 搜索的基本知识

简介

在信息系统中，可进行关键词搜索。为此，信息系统包含有一个搜索区。 
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搜索选项

可搜索以下文本：

• 搜索一个字： 
<搜索关键字>
系统将列出包含与搜索关键字完全相同或存在稍许不同的所有帮助页面。

• 搜索多个字： 
<搜索关键字_1 搜索关键字_2 ... 搜索关键字_n>
系统将列出包含与所有搜索关键字完全相同或存在稍许不同的所有帮助页面。此时，搜

索关键字不受先后顺序和距离远近的影响。 
• 搜索短语

<"搜索关键字_1 搜索关键字_2 ... 搜索关键字_n">
该搜索将查找包含有与所有搜索关键字顺序完全相同的所有帮助页面。要搜索短语，需

要使用引号括起搜索表达式。

也可通过指定附加标准进行高级搜索：

• 使用“与”运算进行布尔型搜索： 
<搜索关键字 AND 搜索关键字>
<搜索关键字 + 搜索关键字>
可通过布尔操作符“AND”关联搜索关键字。系统将列出包含与所有搜索关键字完全相同或

存在稍许不同的所有帮助页面。 
或者，可以输入多个搜索关键字，甚至可以不使用“AND”或“+”。该搜索也将找出包含所

有搜索关键字的所有帮助页面。

• 使用“或”运算进行布尔型搜索：

<搜索关键字 OR 搜索关键字>
<搜索关键字 – 搜索关键字>
可通过布尔操作符“OR”关联搜索关键字。系统将列出包含其中一个与搜索关键字完全相

同或存在稍许不同的所有帮助页面。 
• 使用“非”运算进行布尔型搜索：

<搜索关键字_1 NOT 搜索关键字_2>
<搜索关键字_1 !搜索关键字_2>
可通过“NOT”否定一个搜索关键字。但必须输入至少一个额外搜索关键字。系统将列出包含

“搜索关键字_1”的所有帮助页面。由于否定了“搜索关键字_2”，因此包含该关键字的

页面将不会显示。
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• 使用“~”进行模糊搜索

<Search~>
波浪线（“~”）也可放置在搜索关键字后面。系统将列出与搜索关键字拼写相似内容的所

有帮助页面。 
• 使用“<近似>”进行距离搜索

<"搜索关键字_1 搜索关键字_2" ~近似值>
通过近似搜索，可查找到指定范围内所含两条搜索关键字的帮助页面。输入一个正整数

作为近似值。在引号内输入两个搜索关键字。波浪线（“~”）与 proximity 之间无空格。 

搜索过滤器

可以通过指定搜索过滤器限制搜索：

• 如果将某个设备选定位过滤器标准，则只在指定定设备页面或部分搜索该关键词。     
• 如果将某个区域选定为过滤器标准，则仅在软件文档或仅在集成硬件手册中搜索该关键字。

两个搜索过滤器可以联合使用。

高级搜索

在信息系统中进行搜索时，也可使用高级搜索功能。高级搜索提供与默认搜索相同的搜索选

项，但用户可获得与搜索选项相关选择的直接信息。

参见

搜索帮助主题 (页 102)
信息系统中的搜索示例  (页 103)

6.4.2 搜索帮助主题

要快速查找所需信息，可对全部帮助主题进行全文搜索。

操作步骤

要在信息系统中搜索特定关键字，请按以下步骤操作：

1. 打开搜索区域。

2. 在“搜索内容”(Find what) 框中输入搜索关键字，或从下拉列表中选择一个 近搜索过的搜索
词。 
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3. 可选：要查看搜索选项信息，可单击“...”。
“高级搜索”对话框随即打开，并显示所有选项的总览图。

4. 可选：在“设备”(Devices) 选择框中，选择一个设备作为搜索过滤器。

5. 可选：在“区域”(Area) 搜索字段中选择“软件文档”(Software documentation) 或“硬件手
册”(Hardware manuals)。

6. 单击“查找”(Find)。
搜索完成后，列出搜索结果：

– 在“标题”(Title)栏中，显示找到的帮助主题的标题。

– 在“位置”(Position) 列中显示包含该帮助主题的相关选择。硬件手册的部分将以前

“HW”进行标记。

– 并在“等级”(Rank) 栏中，显示该主题与搜索关键字之间的关联程度

单击列标题，可更改排序方式。

7. 双击搜索结果，或在快捷菜单中选择“在新选项卡中打开”(Open in new tab) 命令。

结果

该帮助主题显示在内容区中。

要显示目录中已打开帮助主题的位置，可单击“同步”(Synchronize) 按钮。

参见

搜索的基本知识 (页 100)
信息系统中的搜索示例  (页 103)

6.4.3 信息系统中的搜索示例 

示例：搜索一个词：

在“搜索一个词”示例中，将列出包含与搜索关键字完全相同或存在稍许不同的所有帮助页

面。包含有特殊字符的搜索关键词必须使用引号括起。

• 搜索 <PLC data type>
该搜索将查找包含有“PLC data type”、“PLC data types”或类似相关搜索关键字的所有页面。
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搜索多个关键字的示例

在“搜索多个关键字”示例中，将列出包含与所有搜索关键字完全相同或存在稍许不同的所

有帮助页面。搜索关键字不受先后顺序和距离远近的影响。

• 搜索 <variant example>
该搜索将查找包含有搜索关键字“variant”、“VARIANT”、“variant instruction”和
“example”、“examples”或相关类似搜索关键字的所有页面。

• 搜索 <LED tag>
该搜索将查找包含有搜索关键字“LED tag”、“LED-tag”、“LED status of the tag”或相关类似

关键字的所有页面。

搜索短语的示例

搜索短语将查找包含有与所有搜索关键字顺序完全相同的所有帮助页面。要搜索短语，需要

使用引号括起搜索表达式。

• 搜索 <"examples for using recipes">
该搜索将查找包含有“Examples for using recipes”关键字或指定顺序的类似关键字的所有

页面。

使用“与”运算的布尔型搜索示例：

“使用“与”运算进行布尔型搜索”时，将列出包含与所有搜索关键字完全相同或存在稍许

不同的所有帮助页面。搜索关键字不受先后顺序和距离远近的影响。

• 搜索 <user groups AND authorization>
该搜索将查找包含有关键字“user groups”、“user group”和“authorization”、
“authorizations”或相关类似关键字的所有页面。

• 搜索 <examples AND "Use in the recipes">
在本例中，组合使用了布尔型“AND”搜索和短语搜索：该搜索将查找包含准确且词序正确的

“use in the recipes”关键字且在任意位置包含有“examples”的所有页面。
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使用“或”运算的布尔型搜索示例：

“使用“或”运算进行布尔型搜索时，将列出包含有一或多个指定搜索关键字（完全相同或

存在稍许不同）的所有帮助页面。 
• 搜索<block OR function>

该搜索将查找包含有关键字“block”、“blocks”和/或“function”、“functions”或者类似相关关

键字的所有页面。

• 搜索 <block OR function OR function block>
该搜索将查找包含有术语“block”、“blocks”和/或“function”、“functions”和/或“function 
block”、“function blocks”或类似相关关键字的所有页面。

使用“非”运算的布尔型搜索示例

“使用“非”运算进行布尔型搜索时，将列出包含指定搜索关键字且不含非搜索关键字的所

有帮助页面。 
• 搜索 <alarm CPU NOT GRAPH>

该搜索将查找包含有关键字“alarms”、“alarm”和“CPU”且不含关键字“GRAPH”的所有页面。

• 搜索 <alarm NOT GRAPH CPU>
该搜索将查找包含有关键字“alarms”、“alarm”和“CPU”且不含关键字“GRAPH”的所有页面。

• 搜索 <alarm NOT CPU NOT GRAPH>
该搜索将查找包含有关键字“message”且不含关键字“GRAPH”和“CPU”的所有页面。

使用“~”进行模糊搜索的示例

模糊搜索可查找包含有与搜索关键字拼写相似内容的所有帮助页面。 
• 搜索 <trends~>

该搜索将查找包含有关键字“trend”、“trend bit”、“trend value”、“trend display”、“trend 
recording”或类似相关关键字的所有页面。

使用“<距离>”进行距离搜索的示例

近似搜索适用于查找包含两条搜索关键字，且彼此间距不超过指定距离的所有帮助页面。

• 搜索 <trend measurement~10>
该搜索查找包含有“trend”和“measurement”且两者间不超过 10 个单词的所有页面。
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使用过滤器的搜索示例

使用过滤器进行搜索时，可以仅搜索对特定设备有效的页面或部分中的关键字。     
• 使用搜索过滤器“S7-1500 搜索 <example>

该搜索将查找包含关键字“example”、“examples”或相关类似关键字且适用于 S7-1500 的
所有页面。

• 使用搜索过滤器“S7-400”搜索 <SCL>
该搜索将查找包含有关键字“SCL”且适用于 S7-400 的所有页面。

6.5 使用收藏夹

使用收藏夹

可将单个帮助页面或部分保存在收藏夹中。这样，可节省再次搜索这些帮助主题的时间。

即使关闭 TIA Portal，收藏夹中的内容也不会丢失。下次打开信息系统时，这些内容仍包含

在收藏夹中。 

保存收藏夹  
要将一个页面或部分保存在收藏夹中，请按以下步骤操作：

1. 打开待收藏的页面或部分。

2. 单击“添加到收藏夹”(Add to favorites) 按钮。
或者：

1. 在目录中选择一个页面或章节。

2. 在快捷菜单中，选择“添加到收藏夹”(Add to favorites) 命令。

帮助主题或章节随即保存在收藏夹中，并可在下次打开帮助系统时使用。

调出收藏夹中的内容  
要从收藏夹打开一个页面，请按以下步骤操作：

1. 打开“收藏夹”(Favorites) 选项卡。

2. 双击待打开的帮助主题。
或者：

1. 打开“收藏夹”(Favorites) 选项卡。

2. 在快捷菜单中，选择“在新选项卡中打开”(Open in new tab) 命令。

将在当前选项卡或新选项卡的内容区中，打开该帮助主题。
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转至目录中的位置

要从收藏夹导航到目录中该主题所在位置，请按以下步骤操作：

1. 在收藏夹中，选择待导航到目录中的主题。

2. 选择快捷菜单命令“转至”(Go)。
仅当所选主题包含在目录中时，该菜单命令才启用。与内容相关的帮助主题（如，与语法错
误相关的帮助信息），未包含在目录中。对于此类帮助主题，“转至”(Go to) 命令无效。

目录随即打开并在指定位置处展开。

删除收藏夹 
要从收藏夹中删除一个条目，请按以下步骤操作：

1. 打开“收藏夹”(Favorites) 选项卡。

2. 在列表中选择待删除的主题。

3. 在快捷菜单中，选择“删除”(Remove) 命令。

6.6 将代码示例复制到程序中

许多帮助主题中都包含有代码示例，对 TIA Portal 编程过程中的指令和功能进行演示说明。

用户可将 SCL 和 STL 编程语言的代码示例复制到自己的程序中，并直接在程序中使用。

示例

识别一个通过该程序示例标题中“复制”(Copy) 符号复制的示例。

SCL
"Tag_Result1" := ABS("Tag_Value");
"Tag_Result2" := ABS("Tag_Value1"*"Tag_Value2");

操作步骤

要复制代码示例，请按以下步骤操作：

1. 打开包含有所需示例程序的帮助主题。

2. 在程序示例的标题中，单击“复制”(Copy) 按钮。
程序代码随即复制到剪贴板。

3. 打开程序编辑器，并插入复制的代码。为此，可选择快捷菜单中的“粘贴”(Paste) 命令。
复制的程序代码将从剪贴板插入到正在编辑的程序代码中。
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6.7 更多信息，请访问西门子工业在线支持网站

该信息系统中包含有对西门子工业在线支持网站中“TIA Portal 信息中心”的简介信息。在此，

可查看有关 TIA Portal 的更多更新信息。如，应用示例、技术培训、FAQ、硬件文档等等。

说明

此时，需要连接 Internet
要访问西门子工业在线支持网站，需要连接 Internet。

操作步骤

要访问西门子工业在线支持网站的更多信息，请按以下步骤操作：

1. 打开信息系统的起始页面。在此，可执行以下操作：

– 选择目录中 上面的条目。该条目的标题为“信息系统”(Information system)。
– 在内容区中，选择“主页”(Home page) 按钮。

信息系统的起始页面随即打开。“TIA Portal 信息中心”(TIA Portal Information Center) 将显示
在主页面的底部。

2. 单击“TIA Portal 信息中心”(TIA Portal Information Center) 画面。
“TIA Portal 信息中心”(TIA Portal Information Center) 随即打开。 

信息系统的帮助

6.7 更多信息，请访问西门子工业在线支持网站

TIA 门户简介

108 编程和操作手册, 11/2022



6.8 查看硬件手册

简介

可使用 TIA Portal 组态各种硬件。相关信息请参见信息系统的“硬件手册”(Hardware 
Manuals) 部分。可通过两种方式使用该手册：

• 信息系统中的硬件手册

将硬件手册显示为信息系统中集成的一部分。其优势在于，用户可轻松搜索所集成的内

容、过滤器或设置为书签。可使用信息系统的打印功能打印集成手册。

另外，可以选择下载其他可作为支持包的硬件手册。

• 西门子工业在线支持网站中的硬件手册

有关设备的所有 新手册、操作指示信息和 FAQ 信息以及各种更新，均可以访问西门子

工业在线支持网站。要访问在线支持网站，需要连接 Internet。

检查其他硬件手册更新

要检查其他硬件手册是否可作为更新使用并下载，请按以下步骤操作：

1. 打开信息系统的目录。

2. 在内容目录的工具栏中，单击“检查更新”(Check for updates) 按钮。
将显示所有可用的支持包。

3. 检查硬件文档的支持包是否可用。

4. 下载支持包
另请参见“AUTOHOTSPOT”
再次启动信息系统时，将在“硬件手册”(Hardware manuals) 部分找到已下载的硬件手册。

在信息系统的硬件手册搜索相关信息。

要在集成硬件手册中搜索指定信息，请按以下步骤操作： 
1. 打开搜索区域。

2. 在“搜索”(Search for) 字段中，输入搜索条目。

3. 可选：从“设备”(Devices) 选择框中选择搜索过滤器，可将搜索范围限制为一个特定设备或一
个设备系列。

4. 在“区域”(Area) 选择框中，选择“硬件手册”(Hardware manuals) 搜索过滤器以将搜索范围
限制在集成硬件手册。
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5. 单击“查找”(Find)。
搜索完成后，列出搜索结果。 
– 在“标题”(Title)栏中，显示找到的帮助主题的标题。

– 在“位置”(Position) 列中显示包含该帮助主题的相关选择。硬件手册的部分将以前

“HW”进行标记。

– 并在“等级”(Rank) 栏中，显示该主题与搜索关键字之间的关联程度

单击列标题，可更改排序方式。

6. 双击搜索结果，或在快捷菜单中选择“打开”(Open) 或“在新选项卡中打开”(Open in new tab) 
命令。
该帮助主题显示在内容区中。

参见

搜索信息系统 (页 100)

6.9 打印帮助主题

可通过以下几种方式打印该信息系统的内容：

• 打印选定的的章节或页面时可包含索引。可以选择信息系统的任意内容，但不包含后续

章节的内容。将以按页面优化的布局打印选定内容（带页码）。

• 可以打印一个打开的单个页面。

从目录中打印章节或页面

要打印目录中的内容，请按以下步骤操作：

1. 打开信息系统的目录。

2. 在“内容”(Contents) 选项卡中，单击“打印”(Print) 按钮。
“打印”(Print) 对话框随即打开。

3. 在“打印”(Print)对话框中，选择待打印的章节和页面。

4. 单击“打印”(Print) 按钮打印所选信息。
标准打印对话框随即打开。

5. 选择打印信息的打印机。

6. 如果要使用其它打印机设置，可单击“属性”(Properties)。
7. 单击“确定”(OK)，进行确认。

将在所选的打印机上打印该信息。
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打印打开的单个页面

要打印单个页面，请按以下步骤操作：

1. 在信息系统的内容区，打开待打印的页面。

2. 在内容区中，选择“打印”(Print) 按钮。

3. 标准打印对话框随即打开。

4. 选择打印信息的打印机。

5. 如果要使用其它打印机设置，可单击“属性”(Properties)。
6. 单击“确定”(OK)，进行确认。

该页面将在所选打印机上打印出来。

6.10 组态工具提示的显示和工具提示层叠

组态工具提示的选项和工具提示的层叠

可以按照实际需求自定义工具提示的显示和工具提示层叠。可以执行以下设置：

• 显示或隐藏被截断的文本

有时，文本可能会超出文本字段的长度。将鼠标指针悬停在文本字段上时，在工具提示

中可以完整显示整个文本信息。可以启用或禁用该功能。

• 启用或禁用工具提示

工具提示用于显示有关用户界面元素的更多详细信息。还可以在层叠项中显示工具提示。

如果禁用工具提示，则在具有上下文相关的帮助中将不再显示层叠的帮助信息。但是，仍

可以通过按下 <F1> 键，手动显示当前活动界面元素的工具提示。

该设置还会影响 STL 语句中上下文相关的语法错误和输入帮助信息显示。

• 启用或禁用工具提示层叠项的自动打开功能

将鼠标指针悬停在工具提示上一小段时间后，便会自动显示所有可用的层叠项。可以启

用或禁用层叠项的自动显示。禁用自动显示时，需要时必须手动打开层叠项。要打开层

叠项，则需单击工具提示中的箭头图标。

操作步骤   
要组态工具提示的显示和工具提示层叠，请执行以下步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。

2. 在区域导航中选择“常规”(General) 组。

3. 根据需要，选择或取消选中“工具提示”(Tooltips) 区域中的各个复选框。仅当在启用了工具
提示显示时，“在工具提示中自动打开层叠项”(Open cascade automatically in tooltips) 复选
框才可用。
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参见

信息系统的常规备注 (页 91)

6.11 编译自定义文档

自定义文档    
在 Siemens 工业在线支持网站的“mySupport 文档”(mySupport Documentation) 类别中，可

收集为您的需求量身定制的各种文档。为此，西门子工业在线支持网站为您提供了所有可组

态手册和操作说明。还可以选择自己感兴趣的部分并将它们合并到一个库中以生成个人文档。

在个人库中可以使用文件夹对文档进行组织管理。之后，这些文件夹即可作为自定义文档的

单独章节。

此处可以打开“mySupport 文档”(mySupport Documentation)：
https://support.industry.siemens.com/My/ww/en/documentation (https://
support.industry.siemens.com/My/ww/zh/documentation)

要求

• 手册或操作指示信息必须可组态。可以通过手册名称中的后 “configurable”识别可组态

手册。

• 要使用所有功能，必须注册并登录西门子工业在线支持网站。

各种语言版本的文档

可以将所编译文档的语言更改为德语、法语、西班牙语、意大利语和中文。这样就可以收集

特定项目的相关信息并提供给讲其它语言的同事。

文档中的导出功能

库中的任何部分都可以导出为不同格式（PDF、XML、RTF）。

有关创建文档的帮助信息

Siemens 工业在线支持网站中提供了有关创建和使用自定义文档的更多帮助信息：

https://support.industry.siemens.com/My/ww/en/documentation (https://
support.industry.siemens.com/cs/helpcenter/en/index.htm)
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6.12 安全指南

安全指南

本帮助手册包含的安全声明必须遵循，以确保您的人身安全和避免财产损失。 人身安全的

提示用一个警告三角表示，仅与财产损失有关的提示不带警告三角。 警告提示根据危险等

级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取适当的预防措施，将导致死亡或严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取适当的预防措施，可能会导致死亡或严重的人身伤害。

小心

带有警告三角，表示如果不采取适当的预防措施，可能会造成轻微的人身伤害。

注意

不带警告三角，表示如果不采取适当的预防措施，可能会造成财产损失。

说明

表示如果不考虑相应的提示，可能会出现意外的结果或情况。

如果存在多种危险等级，则采用 高等级的警告提示。 带有警告三角的人身安全警告可能

也包含财产损失的警告。

合格的专业人员

必须结合本文档来安装和使用该设备/系统。 只有合格的专业人员才能调试和操作设备/系统。 
在本文档的安全注意事项中，合格的专业人员是指经授权按照既定安全惯例和标准，对设备、

系统和线路进行调试、接地和标记的人员。
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规定用法

请注意以下事项：

警告

本设备只能用于目录或技术说明中所述的应用场合，如果要使用其它公司的产品和组件，必

须得到西门子的推荐和允许。 只有正确地运输、储存、定位和装配产品，并且小心地对其

进行操作和维护，产品才能正常、可靠地运行。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是西门子股份有限公司的注册商标。 本出版物中的其它商标可能

是注册商标，任何第三方擅自使用此商标可能会侵犯注册商标所有人的权利。

免责申明

我们已对本出版物中的内容进行了审核，以确保所述内容与所介绍的硬件和软件相一致。 由
于差错在所难免，因此我们无法保证完全一致。 但是，我们会定期审查本手册中的信息，并

在后续的版本中作必要的修正。
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在 TIA Portal 中显示服务和支持信息 7
7.1 Support Gateway 的基本知识

简介

借助 Support Gateway，可以直接访问西门子工业在线支持 (SIOS) 中选定的在线内容。可以

在论坛中进行搜索并查看有关 TIA Portal 项目中所用产品的附加信息，如常见问题解答或手

册。 
此外，Support Gateway 还支持创建支持请求：可导出相关系统和项目数据，以便在随后创

建支持请求时使用这些数据。

说明

此时，需要连接 Internet
要使用 Support Gateway 的全部功能，需要 Internet 连接。

Support Gateway 设置

可使用下列设置：

设置 说明

自动启动 启动 TIA Portal 时，Support Gateway 会自动打开。

搜索语言 设置语言，使用该语言在工业在线支持网站中搜索信息。可以使用德语和英语作为搜索语言。
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7.2 打开 Support Gateway

操作步骤

要打开 Support Gateway，需执行以下操作：

• 在“帮助”(Help) 菜单中，选择“TIA Portal 中的服务与支持”(Service & Support in TIA 
Portal)。
或者

• 按 <CTRL+SHIFT+7>。

7.3 搜索论坛

功能

可以使用论坛搜索功能在西门子工业在线支持论坛中搜索相关贴文。 
注意，论坛搜索仅是西门子工业在线支持论坛的入门级工具，因此不提供浏览器版本的所有

功能。此外，无法直接在 TIA Portal 中撰写新贴文。 

操作步骤

要搜索贴文，需执行如下操作：

1. 打开“论坛搜索”(Forum search) 选项卡。

2. 在搜索框中输入搜索词。
第一个窗格显示搜索结果，其中不同的主题按相关性排序。 后一篇贴文的日期在括号中注明。

3. 选择一篇贴文。
现在具有完整主题的贴文显示在第二个窗格中。每个主题的开头都有一个链接，用于在浏览
器中打开贴文。

4. 使用“对齐窗格”(Align panes) 按钮垂直或水平排列窗格。

7.4 提交支持请求

功能

“支持请求”功能用于创建包含所选系统和项目数据的文件。 

在 TIA Portal 中显示服务和支持信息

7.4 提交支持请求
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可以在工业在线支持网站中创建支持请求时附加此文件。自动生成的数据可产生支持处理支

持请求的扩展画面。 
该文件中包含以下信息：

• 概述

• 已安装的产品

• 已安装的版本

• 已安装的选件包

• 已安装的服务包

• 已安装的支持包

• 已安装的热补丁

• 已安装的组件

• 已安装的产品

• 操作系统信息

• 项目数据（项目中使用的产品订单号） 

操作步骤

要编译支持请求的信息，需执行以下操作：

1. 打开“支持请求”(Support request) 选项卡。
将显示所有相关信息。

2. 单击“导出”(Export) 按钮将信息写入 *.CSV 或 *.XML 格式的文件。之后可以在网站创建新的
支持请求时附加此文件。

7.5 调用产品信息

功能

在“产品信息”(Product Information) 选项卡中，可以轻而易举地在西门子工业在线支持中找

到有关 TIA Portal 项目中使用的产品的在线内容。例如，可以专门显示有关所使用的 CPU 或 
I/O 模块的所有信息。 
可以显示每个产品的下列类别： 
• 应用示例

• 软件下载

在 TIA Portal 中显示服务和支持信息

7.5 调用产品信息
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• 常见问题与解答

• 手册

• 目录/手册

• 产品声明

• 证书

可以在括号中指定相应类别的条目数。

操作步骤

要显示有关所用产品的信息，需按以下步骤操作：

1. 打开“产品信息”(Product information) 选项卡。
在左侧窗格中，将列出 TIA Portal 项目中使用的所有 CPU 及其订货号。可以在 CPU 节点中找到
“模块”子节点。将在此显示分配给 CPU 的 I/O 模块及其订货号。

2. 选择需要了解其信息的产品，然后选择所需的类别。
现在，右侧窗格中将显示指向所有相关条目的链接。 

3. 单击其中一个链接可在浏览器中显示内容。

4. 如果某个类别中有很多贴文，可以在结果中搜索某个关键字。

在 TIA Portal 中显示服务和支持信息

7.5 调用产品信息
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查找和替换 8
8.1 关于搜索的基本知识

简介

在 TIA portal 中，可使用以下搜索选项：

• 搜索整个项目

• 在编辑器中搜索和替换

• 浏览硬件目录

另外，TIA Portal 中的各个产品将提供更多的搜索选项。

搜索整个项目

可以在整个项目中搜索某个特定文本。搜索编辑器可帮助用户缩小搜索范围。所有包含搜索

文本的对象将清晰显示在相应表格中。在搜索编辑器中，可打开各个对象以查看相关位置。

在编辑器中搜索和替换

可以在编辑器中搜索文本。搜索功能可在当前打开的编辑器中查找包含搜索关键字的所有文

本。在打开的编辑器中会按顺序选中结果。

用户还有以下选择：

• 使用附加选项缩小搜索范围

• 替换找到的文本

可用的附加选项以及可搜索的文本类型，取决于所安装的产品和打开的编辑器。

浏览硬件目录

可在硬件目录中搜索特定硬件组件。 
另请参见：浏览硬件目录
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参见

在编辑器中搜索和替换 (页 132)
在整个项目中搜索 (页 123)

8.2 搜索整个项目

8.2.1 关于在项目中搜索的基本知识

简介

可在打开的项目中搜索特定文本（搜索关键字）。搜索关键字可以是一个字、多个字或是句

子的一部分。长度是限定搜索内容的唯一条件。可搜索的关键字 大长度为 255 个字符。可

以使用通配符创建各种复杂的搜索条目。还可将搜索范围限定为特定区域、对象或对象属性。

搜索时不区分大写和小写字母。

系统会在后台自动创建可在项目中搜索的编辑器文本索引。每次更改后，系统都会更新搜索

索引。仅当索引更新完成后，才能进行搜索。用户可随时重新生成搜索索引。 
请注意，搜索索引与项目一同保存。这样，可能会增加项目文件的大小。如果要传递项目，

可以通过项目归档或项目 小化减少文件的大小。此时，应删除搜索索引。必要时，也可在

项目中彻底禁用搜索功能。

更改 STEP 7 对象（如，变量名称、PLC 数据类型或块）时，在项目中进行搜索前需更新这

些对象的使用点，以确保这些变更结果可搜索到。为此，可对项目进行重新编译。 
搜索仅包括使用设定的编辑语言的文本。更改编辑语言后，将重新生成搜索索引。这可能会

占用一些时间，具体取决于项目中的文本数。另请注意，专有技术保护块不支持项目中搜索

功能。 
搜索编辑器用于进行快速搜索。在搜索编辑器中，可指定搜索方式和开始搜索。搜索完成后，

搜索编辑器中将列出包含搜索文本的对象。在搜索编辑器中，可直接打开各个对象。如果对

象具有可查看属性，则可以将其显示在巡视窗口中。 

查找和替换

8.2 搜索整个项目

TIA 门户简介

120 编程和操作手册, 11/2022



搜索选项

支持以下搜索选项：

• 限制搜索：

– 搜索范围：可以选择项目的某部分进行搜索。 
– 查找精确匹配：查找与输入文本完全一致的条目。将以单个词或词组的形式来搜索被

搜索的条目。启用该选项后，不能在搜索条目中使用通配符，例如，输入“*”或“?”时，

系统将搜索这些字符本身。

– 限制搜索：将搜索范围限制为特定对象属性或对象类型。 
• 在一个字中，通配符“*”可表示任意多个字符，而通配符“？”则用于表示一个字符：

在搜索条目中使用通配符“*”或“?”时，将搜索到包含该搜索条目的整个字。例如，输入

“Motor*start”时，将搜索到“Motor starter”或“Motor1_Start”，但不会搜索到“Starting 
motors”或“Start motor1”。 
通常将执行通配符模糊搜索。例如，搜索“Motor”条目时，系统将查找文本“Motor_ON”、
“Motor starter”和“123_Motor”。这与使用搜索条目“*Motor*”进行通配符精确搜索的结果

相同。通过启用选项“查找精确匹配”(Find exact match)，可禁用通配符模糊搜索。 

替换项目中的文本

用户可以替换掉项目中的各文本。为此，可在搜索后双击搜索结果列表，立即打开相应位置

并进行文本编辑。更改完成后，系统将自动对该文本进行重新索引。之后，如果要打开下一

个匹配项，则将显示一条消息，指示刷新该搜索结果列表。通过这种方法，可在整个项目内

替换一个文本，直至搜索结果列表不再显示该文本信息为止。 

参见

关于搜索的基本知识 (页 119)
搜索编辑器概述 (页 122)
在整个项目中搜索 (页 123)
手动创建新的搜索索引 (页 125)
启用和禁用“在项目中搜索”功能 (页 125)
在项目中搜索的示例 (页 126)
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8.2.2 搜索编辑器概述

搜索编辑器的功能

搜索编辑器可在整个项目中搜索特定文本，并把搜索结果清楚显示在表格中。 

搜索编辑器的布局

下图显示了搜索编辑器的各个组件：

1

2

3 4

① 搜索屏蔽

② 状态栏

③ 搜索过滤器

④ 结果列表

查找和替换
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搜索屏蔽

在搜索屏蔽中输入搜索条目并限定搜索范围。也可以通过选择选项“查找精确匹配”(Find 
exact match)，将搜索范围限制为与项目中输入的搜索项完全匹配，同时忽略类似的文本段。

在搜索屏蔽中启动搜索。

状态栏

状态栏包含关于搜索结果的信息。

搜索过滤器

可以使用搜索过滤器进一步过滤搜索结果。如果未激活任何过滤器，搜索将包括所有对象和

对象属性。如果激活过滤器，则仅显示满足过滤器设置的搜索结果。

结果列表

结构列表将显示所有包含搜索条目的对象。双击某个搜索结果，将打开相应的编辑器并突出

显示参考结果。

参见

关于搜索的基本知识 (页 119)
关于在项目中搜索的基本知识 (页 120)
在整个项目中搜索 (页 123)
手动创建新的搜索索引 (页 125)
启用和禁用“在项目中搜索”功能 (页 125)
在项目中搜索的示例 (页 126)

8.2.3 在整个项目中搜索

要求

项目已经打开。

查找和替换
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操作步骤

要在当前项目中搜索指定文本，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 工具栏的搜索文本框中输入搜索条目。 
2. 单击“在项目中搜索”(Search in project)。

将打开搜索编辑器并在整个项目中搜索相应条目。概览中将列出包含搜索文本的对象。 

说明

在该搜索中不能输入任何搜索选项，因此该功能将搜索整个项目以及可搜索的所有对象。

如果要进一步限制搜索范围或启用搜索选项，可以重新进行搜索。为此，请按照“或者”

下的备用说明从步骤 2 开始执行。

或者：

1. 选用下列两种方法之一打开搜索编辑器：

– 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“在项目中搜索”(Search in project) 命令。

– 单击右键项目树的某一对象并从快捷菜单中选择“在项目中搜索”(Search in project) 命
令。该对象将设置为“搜索范围”(Search in) 框中的默认搜索范围。

– 确保该焦点位于支持编辑器特定搜索的编辑器外，然后按快捷键 <Ctrl+F>。如果事先

标记有文本，则该文本将作为搜索表达式包含在“查找”(Find) 下拉列表中。此时，可

跳过步骤 2。
2. 在“搜索”(Search) 框中输入搜索条目，或者从已搜索过的条目列表中选择一个条目。 
3. 要精准搜索指定条目，需选择复选框“查找精确匹配”(Find exact match)。启用该选项后，不

能在搜索条目中使用通配符，例如，输入“*”或“?”时，系统将搜索这些字符本身。

4. 要限制搜索区域，可在“搜索范围”(Search in) 下选择要包括在搜索区域中的部分。

5. 要将搜索范围限制为特定对象或对象属性，可在“限制搜索范围”(Limit search to) 中选择要
包括在搜索范围中的对象或对象属性。

6. 单击“开始搜索”(Start Search)。
概览中将列出包含搜索文本的对象。 

7. 双击对象打开。 

参见

关于搜索的基本知识 (页 119)
关于在项目中搜索的基本知识 (页 120)
搜索编辑器概述 (页 122)
手动创建新的搜索索引 (页 125)
启用和禁用“在项目中搜索”功能 (页 125)

查找和替换
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在项目中搜索的示例 (页 126)
在编辑器中搜索和替换 (页 132)

8.2.4 手动创建新的搜索索引

系统会在后台自动创建可在项目中搜索的编辑器文本索引。每次更改后，系统都会更新搜索

索引。仅当索引更新完成后，才能进行搜索。用户可以随时手动生成搜索索引。 

操作步骤

要自动生成搜索索引，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口将显示在工作区内。

2. 在区域导航中，选择“常规 > 在项目中搜索”(General > Search in project) 组。

3. 单击“重新创建搜索索引”(Recreate search index)。

结果

此时，重新生成了项目的索引。

参见

关于搜索的基本知识 (页 119)
关于在项目中搜索的基本知识 (页 120)
搜索编辑器概述 (页 122)
在整个项目中搜索 (页 123)
启用和禁用“在项目中搜索”功能 (页 125)
在项目中搜索的示例 (页 126)

8.2.5 启用和禁用“在项目中搜索”功能

如果不需要该功能，则可统一禁用“在项目中搜索”功能。必要时，可随时重新启用该功能。

系统默认，启用“在项目中搜索”功能。

查找和替换
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操作步骤

要禁用或启用“在项目中搜索”功能，请按以下步骤操作： 
1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口将显示在工作区内。

2. 在区域导航中，选择“常规 > 在项目中搜索”(General > Search in project) 组。

3. 选择或取消选择复选框“在项目中搜索”(Search in project)。

参见

关于搜索的基本知识 (页 119)
关于在项目中搜索的基本知识 (页 120)
搜索编辑器概述 (页 122)
在整个项目中搜索 (页 123)
手动创建新的搜索索引 (页 125)
在项目中搜索的示例 (页 126)

8.2.6 在项目中搜索的示例

属性和对象过滤器的使用示例

搜索编辑器在“限制搜索范围”(Limit Search To) 区域提供过滤器，用以将搜索范围限制为特

定属性或对象。谨记以下机制：

• 如果未激活任何过滤器，则将在所设置的搜索区域内能够搜索到的全部对象和属性中搜

索该搜索条目。

• 如果激活过滤器，则只针对所选属性或对象进行搜索。

属性和对象过滤器的使用示例：

• 搜索名为“Motor1”的对象：

输入搜索条目并激活过滤器“名称”(Name)。将找到名称中包含“Motor1”的所有对象。

• 搜索名称或注释中包含文本“Motor1”的对象。

输入搜索条目并激活过滤器“名称”(Name) 和“注释”(Name)。将找到名称或注释中包含

“Motor1”的所有对象。

查找和替换
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• 搜索名为“Motor1”的块：

输入搜索条目并激活过滤器“名称”(Name) 和“块”(Name)。将找到名称中包含“Motor1”
的所有块。

• 搜索名称或注释中包含文本“Motor1”的块。

输入搜索条目并激活过滤器“名称”(Name)、“注释”(Comment) 和“块”(Block)。将找到

名称或注释中包含“Motor1”的所有块。

• 搜索名为“Motor1”的块或工艺对象：

输入搜索条目并激活过滤器“名称”(Name)、“块”(Name) 和“工艺对象”(Technology 
object)。将找到名称中包含“Motor1”的所有块或工艺对象。

输入搜索对象时，注意以下搜索一个词或多个词的示例。

搜索一个词的示例

如果搜索条目只包含一个词且禁用选项“搜索精准匹配”(Find exact match)，则系统将执行

通配符模糊搜索，将在搜索条目前后添加通配符“*”。用户也可在搜索条目中手动添加通配

符，进行通配符显式搜索。如果需查找与输入完全匹配的条目，则可选择选项“查找精准匹

配”(Find exact match)。搜索时不区分大写和小写字母。 
搜索一个词的示例：

• 搜索“motor”时，禁用“查找精确匹配”选项

将执行模糊通配符搜索。搜索条目将被视为“*motor*”，将找到所有包含 "motor" 的条目，

例如“motor”、“motor_1”、“Motorstart”或“Start_Motor”。
• 搜索“m*tor”（通配符准确搜索）时，禁用“查找精确匹配”选项

在通配符搜索中，该搜索条目将解释为“*m*tor*”。即，搜索结果将包含“motor”、
“motor_1”、“Start_Motor”、“GLOB.Mode.motor[1]”或“Mo_tor”。

• 搜索“motor”时，启用“查找精确匹配”选项

该搜索将不使用通配符，这意味着只能找到条目“motor”和“Motor”。
• 搜索“m*tor”（通配符准确搜索）时，启用“查找精确匹配”选项

字符“*”不再是通配符，它将被视为常规字符。该搜索只能搜索到字符串“m*tor”和
“M*tor”，但条目“motor", "”、“”和“", "Motormotor_1”则无法找到。 
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应用示例：

• 要确定数据块“GLOB_DB.MODE.FG[6].IN.ERROR_DROP_START”元素的访问位置，可以使

用交叉引用列表。但如果通过间接寻址实现访问（例如，通过

“#GLOB.MODE.FG[#FgNr].IN.ERROR_DROP_START := TRUE;”），则交叉引用列表不返回

任何结果。这种情况下，需使用通配符搜索在整个项目中搜索

“MODE.FG[*].IN.ERROR_DROP_START”。
• 要找到使用“ERROR_DROP_START”的所有实例，需在整个项目中搜索

“ERROR_DROP_START”。该搜索还将找到“FG[]”数组中的所有“ERROR_DROP_START”元素。

搜索多个词的示例

如果输入的搜索条目中包含多个词且禁用选项“查找精准匹配”(Find exact match)，则搜索

结果中包含所有这些词。文本按照任意顺序出现。如果要搜索结果中的这些词与输入的完全

相同，则需选择选项“查找精准匹配”(Find exact match)。搜索时不区分大写和小写字母。

搜索多个词的示例：

• 搜索“motor start”时，禁用“查找精确匹配”选项

将找到包含“motor”和“start”的所有对象。将不考虑二者的距离与出现顺序。此时，可能

的搜索结果有：“Motor start”，“start my motor”，“my motor is in start mode”

说明

系统将该列中的文本信息作为数据块和数据接口中的一个文本对象进行处理。因此，该

搜索结果将返回数据块和不同行中包含该条目的块。 

• 搜索“motor start*”时，禁用“查找精确匹配”选项

对一个单词进行搜索时，通常会对多单词搜索中的所有单词进行隐性通配符搜索。即，无

需显式输入通配符。此时，“motor start*”将解释为“*motor* *start*”，搜索结果与

“motor start”的相同。 
• 搜索“motor start”时，启用“查找精确匹配”选项

启用选项“查找精准匹配”(Find exact match) 时，只能找到包含由这两个词按顺序组成的

短语的对象。例如，该搜索可在包含文本“push motor start button”或“motor start on”的
对象中找到搜索条目。“start motor”、“motorstart”、“start my motor”和“my motor is in 
start mode”中不会返回任何结果。

• 搜索“motor start*”时，启用“查找精确匹配”选项

字符“*”不再是通配符，它将被视为常规字符。该搜索过程只能找到“motor start*”字符串

（不分大小写），而非“motor starting”、“start my motor”、“motor start”、“Motor Start”、
“motor start_mode”。
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应用示例：

• 要查找已使用功能“Setbit”设置 "MotorOn" 变量的位置，可对“setbit motoron”进行搜索。

• 要查找特定的程序段注释，但只知道该注释包含“CPU”和“Cycle”两个词，可以搜索“CPU 
cycle”。

参见

关于搜索的基本知识 (页 119)
关于在项目中搜索的基本知识 (页 120)
搜索编辑器概述 (页 122)
在整个项目中搜索 (页 123)
手动创建新的搜索索引 (页 125)
启用和禁用“在项目中搜索”功能 (页 125)

8.3 在编辑器中搜索和替换

8.3.1 在打开的编辑器中搜索的基本知识

简介

启动搜索功能，但仅限于工作区中当前打开的编辑器。用户也可替换搜索结果。根据需要，

还可使用其它选项调整搜索和替换过程。 

附加搜索选项

通过以下附加选项，可优化搜索：

• 全字匹配

仅搜索整个单词。包含有搜索关键字的复合词将忽略。

• 区分大小写

搜索时区分大写和小写字母。

• 在子结构中查找

搜索还包含另一个对象中包含的文本。

查找和替换
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• 在隐藏文本中查找

搜索还包括分配给其它文本但当前隐藏的文本。

• 使用通配符

输入星号作为代表任意数量字符的通配符。示例：如果要搜索所有以“Device”开头的词，

则在搜索关键字框中键入“Device*”。
如果只希望排除单个字符，则输入问号作为通配符。

• 使用正则表达式：

在搜索中，可使用正则表达式。

• 向下

在编辑器中从上到下或从左到右搜索。

• 向上

在编辑器中从下到上或从右到左搜索。

可用的附加选项，取决于所安装的产品和打开的编辑器。

附加替换选项

可使用以下选项来定义搜索区域：

• 整个文档

将搜索整个文档，不受当前所选内容和位置的影响。

• 从当前位置开始

从当前位置开始搜索。根据搜索方向，搜索将跳过当前位置上方、左侧、下方或右侧的

所有文本。

• 所选内容

仅在当前所选内容中搜索条目。

可用的附加选项，取决于所安装的产品和打开的编辑器。

8.3.2 “查找和替换”选项板概述

“查找和替换”选项板的功能

使用“任务”(Tasks) 任务卡中的“查找和替换”(Find and replace) 选项板可在打开的编辑器中

进行搜索。它包含有效搜索需要的全部选项。

查找和替换

8.3 在编辑器中搜索和替换

TIA 门户简介

130 编程和操作手册, 11/2022



“查找和替换”选项板布局

下图显示了“查找和替换”(Find and replace) 选项板的组成部分：

1

2

3

4

5

7

6

① 输入搜索关键字

② 附加选项

③ 搜索方向

④ 启动搜索

⑤ 输入替换关键字 
⑥ 替换区域 
⑦ 替换
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8.3.3 在编辑器中搜索和替换

您可以在编辑器中搜索文本或替换文本。

开始搜索

请按以下步骤启动“查找和替换”功能：

1. 通过以下方式，打开“查找并替换”(Find and replace) 窗格：

– 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“查找并替换”(Find and replace) 命令。 
– 在“任务”(Tasks) 任务卡中，打开“查找并替换”(Find and replace) 窗格。 
– 按下快捷键 <Ctrl + F>。如果事先标记有文本，则该文本将作为搜索表达式包含在“查

找”(Find) 下拉列表中。此时，可跳过步骤 2。
2. 在“查找”(Find) 下拉列表中输入搜索词。

此外，也可从下拉列表中选择一个 近搜索的条目。

3. 选择所需的搜索选项。

4. 使用选项按钮，选择搜索的起点和搜索方向。

5. 单击“查找”(Find)。
将在编辑器中标出第一个搜索结果。

6. 再次单击“查找”(Find) 显示下一个搜索结果。
将在编辑器中标出下一个搜索结果。必要时重复该步骤，直到 后一个搜索结果。

替换搜索关键字

您可以选择分别替换搜索结果或自动替换所有找到的文本（如果相应的编辑器支持此功能）。

请按以下步骤替换词：

1. 通过以下方式，打开“查找并替换”(Find and replace) 窗格：

– 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“查找并替换”(Find and replace) 命令。 
– 在“任务”(Tasks) 任务卡中，打开“查找并替换”(Find and replace) 窗格。 
– 按下快捷键 <Ctrl + F>。如果事先标记有文本，则该文本将作为搜索表达式包含在“查

找”(Find) 下拉列表中。此时，可跳过步骤 2。
2. 在“查找”(Find) 下拉列表中输入搜索词。

也可以从下拉列表中选择 近的搜索关键字。

3. 选择所需的搜索选项。

4. 单击“查找”(Find) 按钮开始搜索特定的搜索关键字。
将在编辑器中显示第一个搜索结果。

5. 在“替换”(Replace) 下拉列表中，输入要用来替换搜索关键字的文本。
作为替代方法，可以从下拉列表中选择某个 新输入的文本。
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6. 单击“替换”(Replace) 按钮将所选搜索结果替换为指定文本。
将替换找到的文本并在编辑器中标出下一个搜索结果。
重复此过程，直至替换完所有期望的搜索结果。要跳到下一个搜索结果而不替换标出的单词，
请单击“查找”(Find) 按钮而不是“替换”(Replace)。

7. 单击“全部替换”(Replace all) 可立即自动替换所有搜索结果。

参见

关于搜索的基本知识 (页 119)
在整个项目中搜索 (页 123)
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撤消和重做动作 9
9.1 撤消和重做动作的基础

功能

可以随时撤消已执行的动作。为此，在动作栈中保存执行的每个动作。当撤消动作时，从上

至下处理栈。换句话说，如果撤消一个位于栈下层的动作，则也自动撤消栈中位于该动作之

上的所有动作。 
在执行一个新动作之前，可以重做之前的撤消动作。一旦执行新动作，不能再重做之前撤消

的动作。

撤消的特性

有几个动作会清空动作栈。无法撤消这些动作或在这些动作之前执行的动作。以下操作将清

空动作栈：

• 保存

• 项目管理（创建一个新项目、打开项目、关闭项目、删除项目）

• 将项目下载到 HMI 设备

• 删除未使用的 GSD 文件

• 建立在线连接

谨记每次建立在线连接都会清空动作栈。这意味着建立在线连接后，将无法撤消离线执行的

操作。您可取消后续在线执行的所有操作，即便在线连接已终止也是如此。 

显示动作栈

一旦执行一个可以撤消的动作，立即启用工具栏中的“撤消”按钮。该按钮为拆分式；可使

用下箭头部分来打开一个包含可撤消的动作栈的所有动作的下拉列表。如果在一个非当前显

示的编辑器的编辑器中执行了动作，则相应的编辑器也显示为副标题。这允许用户始标识撤

销操作的位置。当编辑器不能再执行撤销动作时，将从列表中删除该子标题。 
在已撤销的动作将保存在动作栈（可在这里执行重做动作）中。在这里，可以重新执行已撤

销的动作。显示可重新执行动作的方式，与显示可撤销动作的方式相同。
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撤消动作示例

下图显示了如何撤消在各个编辑器和表中执行的动作：

在该示例中，无法撤消动作 1 - 3，因为项目已经保存。可以按箭头方向指示的顺序撤消动作 
4 - 10。换句话说，必须首先撤消动作 10。如果撤消了动作 8，则无法再撤消动作 5，而需

要先撤消动作 7 和 6。作为该操作序列的 后一步，可以撤消动作 4。也可通过撤消一个动

作栈中较下方的某个动作，一次性撤消多个动作。将自动撤消栈中位于该动作上方的所有动

作。 
该规则同样适用于重做动作。 

参见

撤消动作 (页 136)
重做动作 (页 137)

9.2 撤消动作

以下选项可用于撤消动作：

• 仅撤消 后一个动作

仅撤消 后执行的动作。

• 按要求撤消多个动作

一步撤消动作栈中的多个动作。

撤消和重做动作
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仅撤消 后一个动作

若要撤消 后执行的动作，请执行以下步骤：

1. 单击工具栏中的“撤消”按钮。

– 如果没有在当前显示的编辑器中执行该动作，则显示一个确认提示。

– 如果撤消操作要求打开一个包含受保护对象的编辑器，则必须输入该对象的密码。

2. 单击“是”确认。

3. 必要时输入密码。
显示执行该动作的编辑器，并撤消该动作。

按要求撤消多个动作

若要一步撤消动作栈中的多个动作，请执行以下步骤：

1. 单击工具栏中“撤消”按钮旁的下箭头。
这打开包含可以撤消的全部动作的一个下拉列表。 通过副标题中的编辑器名称识别其它编辑
器中执行的动作。

2. 单击要撤消的动作。
撤消选定动作以及堆栈中位于选定动作上方的所有动作。 如果撤消操作要求打开一个包含受
保护对象的编辑器，则必须输入该对象的密码。

3. 必要时输入所需的密码。
显示执行这些动作的编辑器，并撤消这些动作。 

参见

撤消和重做动作的基础 (页 135)
重做动作 (页 137)

9.3 重做动作

可以选择重做一个已经撤销的动作，从而可以返回执行“撤消”之前的状态。 但是，这只

能在执行一个新动作后才能执行。 以下选项可用于重做动作：

• 仅重做上一次撤消的动作

仅重做 后一个撤消的动作。

• 按要求重做撤消的多个动作

一步重做动作栈中撤消的多个动作。

撤消和重做动作

9.3 重做动作
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仅重做上一次撤消的动作 
若要重做 后执行的动作，请执行以下步骤：

1. 单击工具栏中的“重做”按钮。

– 如果没有在当前显示的编辑器中重做动作，则显示一个确认提示。

– 如果重做操作要求打开一个包含受保护对象的编辑器，则必须输入该对象的密码。

2. 单击“是”确认。

3. 必要时输入密码。
显示撤消该动作的编辑器，并重做该动作。

按要求重做撤消的多个动作

若要一步重做动作堆栈中的多个撤消动作，请执行以下步骤：

1. 单击工具栏中“重做”按钮旁的下箭头。
这打开包含可以重做的全部动作的一个下拉列表。 通过副标题中的编辑器名称识别其它编辑
器中执行的动作。

2. 单击要重做的动作。
重做选定动作以及堆栈中位于选定动作上方的所有动作。 如果重做操作要求打开一个包含受
保护对象的编辑器，则必须输入该对象的密码。

3. 必要时输入所需的密码。
显示撤消这些动作的编辑器，并重做这些动作。 

参见

撤消和重做动作的基础 (页 135)
撤消动作 (页 136)
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运行外部应用程序 10
10.1 运行外部应用程序的基础知识

简介

可以选择组态 多二十个外部应用程序，可直接从 TIA Portal 运行这些应用程序。可以为这

些应用程序组态设置参数。可以定义应用程序能够读懂的自己的参数，也可以选择 TIA Portal 
的以下系统变量作为参数：

• ProjectFileName:当前打开 TIA Portal 项目的名称

• ProjectVersion:当前打开 TIA Portal 项目的版本

• ProjectPath:当前打开 TIA Portal 项目的路径

• ProjectDirectory:当前打开 TIA Portal 项目的项目列表

• ProjectExtension:当前打开 TIA Portal 项目文件扩展名

• BinaryDirectory:打开的 TIA Portal 实例的“Bin”目录路径

• ProductVersion:打开的 TIA Portal 版本

也可以混合自己的参数和系统变量。

也可以为应用程序指定启动路径。在这里可以使用以下两个预定义的值之一或输入自己的启

动路径：

• ProjectDirectory:当前打开 TIA Portal 项目的项目列表

• BinaryDirectory:打开的 TIA Portal 实例的“Bin”目录路径

参见

组态外部应用程序 (页 140)
启动外部应用程序 (页 141)
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10.2 组态外部应用程序

在从 TIA Portal 打开外部应用程序之前，必须首先组态这些应用程序。对于已存在的外部应

用程序，后续可以修改组态并编辑显示在菜单“工具 > 外部应用程序”(Tools > External 
Applications) 中的顺序。可以删除不需要再调用的外部应用程序。

添加并组态新的外部应用程序

要组态新外部应用程序，请按以下步骤操作：

1. 在菜单“工具 > 外部应用程序”(Tools > External Applications) 中单击“组态”(Configure) 命令
或在菜单“选项 > 设置 > 外部应用程序”(Options > Settings > External Applications) 中打开
外部应用程序列表。
在工作区中，随即显示应用程序列表。

2. 双击“新增”(Add new) 或从快捷菜单中选择“新增”(Add new) 命令。
随即打开“新增外部应用程序”(Add new external application) 对话框。

3. 输入外部应用程序的名称。该名称不得用于先前组态的应用程序且不可超过 100 个字符。

4. 输入命令或选择待执行文件的路径。 
5. 可选：在外部应用程序启动时，输入要传递的参数。还可以使用“参数”(Arguments) 字段旁的

“+”按钮打开 TIA Portal 的系统变量列表，然后选择参数。

说明

请注意以下事项：

• 如果在外部应用程序启动时，无法传输参数（例如，系统变量），则该参数将作为空字符
串传递。

• 将包含空格的参数用引号括起来。例如“'-i "D\Lib Files"’”。 

6. 可选：单击“启动于”(Start in) 字段旁的“+”按钮，选择启动位置。

7. 并单击“添加”(Add)。
新的外部应用程序已添加到应用程序列表中，现在可用通过菜单“工具 > 外部应用程序”(Tools 
> External Applications) 输入名称启动这些应用程序。菜单“工具 > 外部应用程序”(Tools > 
External Applications) 中显示的顺序与应用程序列表的顺序相对应。可以根据需要更改此顺序。

组态现有外部应用程序

要更改现有外部应用程序，请按以下步骤操作：

1. 在菜单“工具 > 外部应用程序”(Tools > External Applications) 中单击“组态”(Configure) 命令
或在菜单“选项 > 设置 > 外部应用程序”(Options > Settings > External Applications) 中打开
外部应用程序列表。
在工作区中，随即显示应用程序列表。

2. 选择要更改的外部应用程序。

3. 单击“更改所选应用程序”(Change selected application) 按钮，或在快捷菜单中选择“编
辑”(Edit)。
“更改外部应用程序”(Change external application) 对话框随即打开。

运行外部应用程序

10.2 组态外部应用程序
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4. 根据需要更改组态。

5. 单击“更改”(Change)。

更改列表中外部应用程序的顺序。

要更改列表中和“工具 > 外部应用程序”(Tools > External Applications) 菜单中的外部应用程

序的顺序，请执行以下步骤：

1. 在菜单“工具 > 外部应用程序”(Tools > External Applications) 中单击“组态”(Configure) 命令
或在菜单“选项 > 设置 > 外部应用程序”(Options > Settings > External Applications) 中打开
外部应用程序列表。
在工作区中，随即显示应用程序列表。

2. 选择要更改其位置的外部应用程序。

3. 单击“上移”(Up) 在列表中上移应用程序的位置，或从快捷菜单中选择“上移”(Up) 命令。

4. 单击“下移”(Down) 在列表中下移应用程序的位置，或从快捷菜单中选择“下移”(Down) 命令。

5. 重复该步骤，使所有应用程序都更改为需要的顺序。

删除现有外部应用程序

要删除现有外部应用程序，请按以下步骤操作：

1. 在菜单“工具 > 外部应用程序”(Tools > External Applications) 中单击“组态”(Configure) 命令
或在菜单“选项 > 设置 > 外部应用程序”(Options > Settings > External Applications) 中打开
外部应用程序列表。
在工作区中，随即显示应用程序列表。

2. 选择要删除的外部应用程序。

3. 单击“删除所选应用程序”(Delete selected application) 按钮，或在快捷菜单中选择“删
除”(Delete) 命令。
随即打开“确认删除”(Confirm Delete) 对话框。

4. 单击“是”(Yes) 删除外部应用程序。

参见

运行外部应用程序的基础知识 (页 139)
启动外部应用程序 (页 141)

10.3 启动外部应用程序

要求

已组态一个外部应用程序。
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操作步骤

要启动一个外部应用程序，请按以下步骤操作：

1. 在“工具 > 外部应用程序”(Tools > External Application) 菜单中，单击要启动的外部应用程序。
如果是首次启动应用程序或自上次启动后已更改此外部应用程序的组态，将显示“启动应用
程序”(Start application) 对话框。然后执行第 2 步。

2. 尽管可能存在安全风险，但仍要启动该外部应用程序，则单击“确定”(OK)。否则，单击“取
消”(Cancel) 取消启动。

参见

运行外部应用程序的基础知识 (页 139)
组态外部应用程序 (页 140)

运行外部应用程序

10.3 启动外部应用程序

TIA 门户简介

142 编程和操作手册, 11/2022



使用 Add-Ins 扩展 TIA Portal 功能 11
11.1 Add-Ins 的基本知识

简介

使用 Add-Ins，可对 TIA Portal 的功能进行扩展。安装“TIA Portal Openness”后，即可使用相

应 Add-Ins。
在 TIA Portal 中，可编写并运行 Add-Ins 程序。为此，Add-Ins 的格式必须为具有扩展名

“*.addin”的数据包文件，且必须保存到 TIA Portal 安装目录的“AddIns”文件夹中。Add-Ins 运
行之前，需在“Add-Ins”任务卡中分别激活。 
以下类型的 Add-Ins 可编程定制：

• 通过快捷菜单执行的 Add-Ins
通过快捷菜单命令，可在项目树、“设备与网络”(Devices & networks) 编辑器和

“库”(Libraries) 任务卡中运行这些 Add-Ins。此外，在版本控制接口 (VCI) 的工作区编辑

器中，也可通过快捷菜单执行这些 Add-Ins。
• Add-Ins 与工作流一同执行

这些 Add-Ins 无需显式调用。如果某些工作流中包含并激活有相应 Add-Ins，则这些 Add-
Ins 将随相关的工作流一同运行。例如，如果工作流为“编译”，可以编写相应的 Add-Ins 
程序，在特定点执行附加功能。 

通过 API，可使用 Add-In  访问 TIA Portal 的反馈服务，以便向 Add-In 用户发送消息，例如，

错误消息或进度消息等。

另请参见：Add-In API 的基本知识 (页 168)

工作流 Add-Ins 程序

可编写以下工作流 Add-Ins 程序：

• 版本控制接口：工作区编辑器中的拖放操作和同步

另请参见：“扩展工作流”

有关工作流 Add-Ins 程序编写的具体操作，请参见在线帮助中的相应章节。
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运行 Add-In 时的问题处理机制

如果运行 Add-In 时出错，系统在巡视窗口的“常规 > 信息”(General > Info) 选项卡中显示错

误信息。根据错误类型生成崩溃报告，可通过“转到”(Go to) 列中的链接访问此报告。

TIA Portal Add-In Development Tools
Add-Ins 的编程工作通过 C# 编程语言完成。可以手动创建 C# 项目以及所需的类和方法，也

可以使用 TIA Portal Add-In Development Tools。使用 TIA Portal Add-In Development Tools 
可以更轻松地完成以下任务：

• 创建 C# 项目

可以使用项目模板来创建 Add-In 的 C# 项目。 
• 创建程序代码

可以使用代码模板来创建所需 Add-In 类型的程序框架。然后对所需的功能进行编程。

• 编译和调试

使用 TIA Portal Add-In Development Tools 可以轻松编译和调试程序代码。

在 Microsoft Visual Studio 2019 或 2022 或 Visual Studio Code 中使用 TIA Portal Add-In 
Development Tools。
有关 TIA Portal Add-In Development Tools 以及所需安装文件的更多信息，请参见 TIA Portal 
安装包的 DVD 2，路径为：“DVD > 支持 > TIA_Portal_Add-In_Tools > 开发”(DVD > Support 
> TIA_Portal_Add-In_Tools > Development)。

批量推送 Add-Ins
Add-Ins 可以通过批量推送机制在企业内分发。为此，Add-In 管理员需要将 Add-Ins 放置到

定义的网络驱动器上。通过使用服务，这些 Add-Ins 被复制到 终用户的“CorporateAddIns”
目录。 
另请参见：批量推送 Corporate Add-Ins 的基本知识 (页 178)

参见

“Add-Ins”任务卡概览 (页 145)
Add-Ins 编程简介 (页 149)
启用和禁用 Add-Ins (页 186)
管理工作流默认 Add-In (页 187)
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显示证书 (页 188)
运行 Add-Ins (页 189)

11.2 “Add-Ins”任务卡概览

“Add-Ins”任务卡的功能

在“Add-Ins”任务卡中，可对相应 Add-Ins 进行管理。该任务卡与“TIA Portal Openness”一同

安装。

使用 Add-Ins 扩展 TIA Portal 功能
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“Add-Ins”任务卡的布局

“Add-Ins”任务卡包含以下几个组件：
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① 工具栏

② “Corporate Add-Ins”文件夹

③ “Add-Ins”文件夹
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④ “状态”下拉列表

⑤ “详细信息”窗格

⑥ “证书”区域

⑦ “所需权限”区域

工具栏

使用工具栏中的按钮可以执行以下操作：

• 打开组态视图

• 更新 Corporate Add-Ins
• 更改窗格模式

“Corporate Add-Ins”文件夹

“Corporate Add-Ins”文件夹中，包含有通过批量推送分发的所有 Add-Ins。如果无法与管理 
Corporate Add-Ins 的网络驱动器进行同步，则该文件夹上将显示一个符号。此时，可通过

工具栏中的“更新 Corporate Add-Ins”(Update Corporate Add-Ins) 按钮进行手动同步。

“Add-Ins”文件夹

“Add-Ins”文件夹列出了用户已经复制到安装目录的“AddIns”文件夹中的 Add-Ins。

“状态”下拉列表

两个窗格中均包含有“状态”(Status) 下拉列表。在此激活或禁用 Add-Ins。

“详细信息”窗格

在“详细信息”窗格中，将显示所选元素的信息。 

“证书”区域

有关所用证书的信息，将显示在“证书”(Certificates) 区域内。单击链接“查看证书”(View 
certificate)，可显示该证书。

使用 Add-Ins 扩展 TIA Portal 功能
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“所需权限”区域

有关使用所选 Add-In 时所需的权限信息，将显示在“所需权限”(Required permissions) 区域

中： 
• Add-In 作者指定的权限，将显示在“常规权限”(General permissions) 区域中。 
• 相应工作流中定义的工作流 Add-Ins 权限，将显示在“工作流权限”(Workflow 

permissions) 区域中。工作流 Add-In 的作者对此无任何影响。

参见

Add-Ins 的基本知识 (页 143)
Add-Ins 编程简介 (页 149)
启用和禁用 Add-Ins (页 186)
管理工作流默认 Add-In (页 187)
显示证书 (页 188)
运行 Add-Ins (页 189)

11.3 Add-Ins 编程

11.3.1 Add-Ins 编程简介

简介

通过 Add-Ins，可在 TIA Portal 中集成各种用户自定义功能。此时，即可通过快捷菜单将这

些功能集成到 TIA Portal 的用户界面中，也使用这些功能对既定工作流进行扩展。用户可编

辑以下区域的快捷菜单：

• 项目树

• “库”(Libraries) 任务卡：项目库和全局库 
• 硬件与网络编辑器

• Version Control Interface 工作区

在此，可定义需显示的可点击元件，或定义该元件的执行条件。 
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在快捷菜单中，可使用以下元素：

• 子菜单

• 可单击的简单按钮

• 带复选框的按钮

• 带选项按钮的按钮

有关使用 Add-Ins 扩展的工作流的信息，请参见“Add-Ins 的基本信息 (页 143)”。
使用 C# 和 TIA Portal Openness API，可创建 Add-In 的程序代码。为此，需创建一个类库，

稍后可以从中生成 .addin 文件。本帮助文档中的说明和示例使用 Microsoft Visual Studio 实
现此操作。使用其它开发环境时，如有任何疑问，请参阅该开发系统的相关文档。

要求

要编写 TIA Portal Add-In 程序，需具备以下技能：

• 具有 C# 和 .NET 的基本知识

• 了解 TIA Portal Openness

创建程序概述

编写 Add-In 程序时，需要先生成一个 C# 项目并插入所需的引用。Add-In 至少需包含以下

两种类别：

• 视图提供程序：在此类别中，可定义快捷菜单的显示区域。每个区域都需要单独编写一

个提供程序，即单独的类：

– ProjectTreeAddInProvider：项目树

– GlobalLibraryTreeAddInProvider：全局库

– ProjectLibraryTreeAddInProvider：项目库

– DevicesAndNetworksAddInProvider：硬件与网络编辑器

– VciEditorAddInProvider：Version Control Interface 工作区

• 快捷菜单：在此类中，可定义快捷菜单及其条目。如果 Add-In 的应用并不广泛，则可在

此类中创建程序代码。 
使用 C# 和 TIA Portal Openness API，编写自定义按钮的可执行程序代码。此外，还可在 XML 
格式的组态文件中，组态以下信息：

• 产品相关信息：名称、ID、版本

• 权限：TIA Portal 的读写权限、安全相关权限、进程启动等 
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• 证书有关信息

• 多用户会话中 Add-In 的显示

完成 Add-In 程序的编写后，所生成的 dll 文件需转换为扩展名为“addin”的文件。为此，可使

用系统程序“Siemens.Engineering.AddIn.Publisher.exe”和用户自定义的组态文件。然后，将 
addin 文件复制到 TIA Portal 的安装目录中。此后，该 Add-In 即可在 TIA Portal 中激活并使用。

说明

请注意以下事项：

• 请注意，由于该 Add-In 会在执行后取消加载，因此所执行的实例将无法继续使用。即，系统
将取消那些在后台线程中运行时间较长的任务，然后再启动一个新进程执行这些运行时间较
长的任务。

• 不建议通过 TIA Portal Add-In 关闭项目。

TIA Portal Add-In Development Tools
可以参考以下描述的内容手动创建 C# 项目以及必要的类和方法，也可以使用 TIA Portal Add-
In Development Tools。使用 TIA Portal Add-In Development Tools 可以更轻松地完成以下任

务：

• 创建 C# 项目

可以使用项目模板来创建 Add-In 的 C# 项目。通过此方式，项目中将直接包含重要的类

和方法。

• 创建程序代码

可以使用模板来创建所需 Add-In 类型的程序框架。然后对所需的功能进行编程。

• 编译和调试

使用 TIA Portal Add-In Development Tools 可以轻松编译和调试程序代码。

在 Microsoft Visual Studio 2019 或 2022 或 Visual Studio Code 中使用 TIA Portal Add-In 
Development Tools。
有关 TIA Portal Add-In Development Tools 以及所需安装文件的更多信息，请参见 TIA Portal 
安装包的 DVD 2。

参见

创建 C# 程序 (页 152)
编程视图提供程序 (页 153)
编程快捷菜单 (页 155)
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创建 Add-In 的程序代码 (页 157)
Add-In 创建概述 (页 160)

11.3.2 创建 C# 程序

对 Add-In 进行编程时，需要一个项目创建类库。同时，还需在该项目中添加

“Siemens.Engineering.AddIn.dll”文件的引用。从而建立与 Openness API 的连接。 

创建项目

要创建一个新的 C# 项目编写 Add-In 程序，请按以下步骤操作：

1. 通过“文件 -> 新建 > 项目”(File -> New > Project) 打开“新建项目”(New project) 对话框。

2. 在“已安装 > Visual Studio”(Installed > Visual Studio) 下，选择条目“类库 (.NET 
Framework)”(Class library (.NET Framework))。

3. 指定项目的名称和存储位置。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。
Visual Studio 则使用新项目创建项目文件夹。用户可随时在该项目文件夹中添加更多项目（类
库），这样，即可编程各种 Add-In 包。

添加引用

要插入对文件“Siemens.Engineering.AddIn.dll”的引用，请执行如下步骤：

1. 右键单击项目文件夹中的“引用”(References) 条目，然后在快捷菜单中选择“添加引用”(Add 
reference) 条目。
引用管理器随即打开。

2. 单击左侧“浏览”(Browse) 上的概述，然后在“浏览”(Browse) 按钮下方单击。

3. 在 TIA Portal 安装目录的“PublicAPI\[Versionsnummer].AddIn”下浏览到文件
“Siemens.Engineering.AddIn.dll”，然后单击“添加”(Add)。

4. 单击“确定”(OK) 关闭引用管理器。

5. 选择新引用“Siemens.Engineering.AddIn”并打开属性。

6. 将属性“本地副本”(Local copy) 设置为“True”。
必要时，可采用相同方式添加其它引用： 
• 如需使用用户自定义 Add-In 启动其它进程，则可添加

“Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.dll”文件的引用。该文件位于

“Siemens.Engineering.AddIn.dll”文件所在目录中。

• 如需使用用户自定义 Add-In 与其它 TIA Portal 实例建立连接，则需添加文件

“Siemens.Engineering.dll”的引用。此文件位于目录“PublicAPI\[版本号]”中。
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结果

该项目已创建，可以开始编程 Add-In。必要时，可在项目中插入更多引用。

参见

Add-Ins 编程简介 (页 149)
编程视图提供程序 (页 153)
编程快捷菜单 (页 155)
创建 Add-In 的程序代码 (页 157)

11.3.3 编程视图提供程序

在视图提供程序中，可定义 TIA Portal 中显示 Add-In 快捷菜单的区域。为每个提供程序类型

创建一个单独的类，并为相应的视图创建代码。可编程以下视图提供程序：

• “ProjectTreeAddInProvider”：
在项目树中显示快捷菜单。

• “GlobalLibraryTreeAddInProvider”：
在全局库中显示快捷菜单。

• “ProjectLibraryTreeAddInProvider”：
在项目库中显示快捷菜单。

• “DevicesAndNetworksAddInProvider”：
在硬件与网络编辑器中显示快捷菜单。但需注意，硬件与网络编辑器的以下区域不能显

示快捷菜单：

– 网络视图中的“I/O 通信”(I/O communication) 
– 网络视图中的“连接”(Connections) 表

• “VciAddInProvider”：
在 Version Control Interface 工作区显示快捷菜单。

要求

需要具有 C# 项目来创建类库。
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操作步骤

要编程视图提供程序，请按以下步骤操作：

1. 为项目树创建快捷菜单时，先在项目中创建一个新类，并分配一个有意义的名称（如，
“ProjectTreeProvider.cs”）。

2. 在该类中添加以下两个 using 指令：

– using Siemens.Engineering.AddIn;
– using Siemens.Engineering.AddIn.Menu;

3. 将该类声明为“public”，并用作指定提供程序类型的子类（如，用于
“ProjectTreeAddInProvider”）：
public class ProjectTreeProvider : ProjectTreeAddInProvider

4. 在新类中输入“override”作为文本，然后在所显示的下拉菜单中选择条目
“GetContextMenuAddIns”。
该方法是一种补充，目的是包括所有相关组件。

5. 删除行“return base.GetContextMenuAddIns();”，然后输入以下代码：
yield return new <Your_ContextMenuName_Classname>("<快捷菜单的文本
>");
如果在“AddInContexMenu”类中编程有快捷菜单且快捷菜单中的条目名为“My AddIn”，则该行
将如下所示：
yield return new AddInContexMenu("My AddIn");

示例：“ProjectTreeAddinProvider”
在以下示例中，显示了项目树中一个快捷菜单的视图提供程序的完整程序代码：

 
using Siemens.Engineering.AddIn;
using Siemens.Engineering.AddIn.Menu;
 
namespace Addin_Test 
{
  public class ProjectTreeProvider:ProjectTreeAddInProvider
  {
    protected override IEnumerable<ContextMenuAddIn> GetContextMenuAddIns()
    {
       yield return new TestContextMenu("Test");
    }
  }
}

"ProjectTreeProvider”是该类的名称。 
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参见

Add-Ins 编程简介 (页 149)
创建 C# 程序 (页 152)
编程快捷菜单 (页 155)
创建 Add-In 的程序代码 (页 157)

11.3.4 编程快捷菜单

操作步骤

要编写新的快捷菜单程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目中创建一个新类，并指定一个具体名称。

2. 在该类中添加以下两个 using 指令： 
– using Siemens.Engineering.AddIn; 
– using Siemens.Engineering.AddIn.Menu;

3. 必要时，可添加其它 using 指令。

4. 将该类作为“ContextMenuAddIn”的子类：
class CustomerContextMenu : ContextMenuAddIn

5. 在该类中添加以下方法：
public CustomerContextMenu(string displayName) : 
base(displayedAddinName)
{
}
通过字符串变量“displayedAddinName”，将 Add-In 的标题传递给基类的设计程序。用户可根
据需要，对“displayedAddinName”进行重命名。

6. 在该类中添加以下方法：
protected override void BuildContextMenuItems(ContextMenuAddInRoot 
addInRootSubmenu)
{
}

7. 将快捷菜单按钮添加到该方法中：
addInRootSubmenu.Items.AddActionItem<IEngineeringObject>("<Text 
des Kontextmenüeintrags>", Entry1_OnClick);

8. 对所有其它快捷菜单条目，重复步骤 7。使用 OnClick 方法时，需确保每个条目调用一个单独
的方法。 

9. 直接在 OnClick 方法中为按钮创建可执行代码，或者创建在 OnClick 方法中调用的附加类。
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快捷菜单编程示例

以下示例显示快捷菜单的完整程序代码：

 
using Siemens.Engineering.AddIn;
using Siemens.Engineering.AddIn.Menu;
using Siemens.Engineering;
 
namespace Addin_Test
{
  public class CustomerContextMenu : ContextMenuAddIn
  {
 
    public CustomerContextMenu(string displayName) : base(displayedAddinName)
    {
    }
 
    protected override void BuildContextMenuItems(Submenu addInRootSubmenu)
    {
      addInRootSubmenu.Items.AddActionItem<IEngineeringObject>("Entry 1", Entry1_OnClick); 
      addInRootSubmenu.Items.AddActionItem<IEngineeringObject>("Entry 2", Entry2_OnClick); 
    }
 
    private void Entry1_OnClick(MenuSelectionProvider<IEngineeringObject> 
menuSelectionProvider)
    {
      //为快捷菜单第一个条目执行的程序代码 
    } 
 
    private void Entry2_OnClick(MenuSelectionProvider<IEngineeringObject> 
menuSelectionProvider)  
    { 
       //为快捷菜单第二个条目执行的程序代码

    }  
  } 
}

参见

Add-Ins 编程简介 (页 149)
创建 C# 程序 (页 152)
编程视图提供程序 (页 153)
创建 Add-In 的程序代码 (页 157)
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11.3.5 创建 Add-In 的程序代码

使用 C# 和 TIA Portal Openness API 为 Add-In 创建程序代码时，需确保所有必要的引用和使

用指令有效可用。用户自定义 Add-In 基本上可使用 TIA Portal Openness API 的所有功能。但

需要注意以下两个功能的一些特性：

• 使用 Add-In 启动其它进程： 
除了创建连接的程序代码之外，还必须允许在组态文件中启动新进程。

• 创建与其它 TIA Portal 实例的连接： 
需要对程序集“Siemens.Engineering.AddIn.dll”进行下述引用以创建 Add-Ins。要启动其它 
TIA Portal 实例，需要额外引用“Siemens.Engineering.dll”程序集。但这两个程序集包含一

些相同的完全限定类型名称。可使用外部程序集别名来通知编译器要使用的类型所来自

的程序集。此过程与命名空间类似。如果不使用别名，用户将收到编译错误。

使用 Add-In 启动其它进程：

要通过 Add-In 启动其它进程，请按以下步骤操作：

1. 打开组态文件。

2. 添加以下代码作为“SecurityPermissions”变量的内容：
<Siemens.Engineering.AddIn.Permissions.ProcessStartPermission>
   <Comment> 任意注释</Comment>
</Siemens.Engineering.AddIn.Permissions.ProcessStartPermission>

3. 如果尚未创建对“Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.dll”文件的引用，请立即添加此引用。

4. 创建启动进程所需的程序代码。

下表列出了“Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.Process”类的属性：

名称 类型

StartInfo ProcessStartInfo
HasExited bool
ExitCode int
Responding bool
Id int
StartTime DateTime
ExitTime DateTime
ProcessName String
StandardOutput StreamReader
StandardError StreamReader
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名称 类型

StandardInput StreamWriter
EnableRaisingEvents bool

下表列出了“Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.Process”类的方法：

• public bool Start ()
• public static Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.Process Start 

(Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.ProcessStartInfo startInfo) 
• public static Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.Process Start (string fileName)
• public static Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.Process Start (string fileName, string 

arguments)
• public static Process Start(string fileName, string userName, 

System.Security.SecureString password, string domain)
• public static Process Start(string fileName, string arguments, string userName, 

System.Security.SecureString password, string domain)
• public void Close()
• public void Kill()
• public void Refresh()
• public bool WaitForExit()
• public bool WaitForExit(int milliseconds)
• public void BeginErrorReadLine()
• public void BeginOutputReadLine()
• public void CancelErrorRead()
• public void CancelOutputRead()
• public bool CloseMainWindow ()
下表列出了“Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.Process”类的事件：

• ErrorDataReceived 
• OutputDataReceived 
• Exited 
请注意，可按照 .NET 中惯用的方式使用这些属性、方法和事件。 
不含参数的简单进程调用示例：
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Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.Process process = 
Siemens.Engineering.AddIn.Utilities.Process.Start(@"C:\Program 
Files\MyProgram\MyProcess.exe");

创建与其它 TIA Portal 实例的连接

要与其它 TIA Portal 实例建立连接，请按以下步骤操作：

1. 打开 C# 项目。

2. 选择对文件“Siemens.Engineering.dll”的引用并打开属性。

3. 在“别名”(Aliases) 字段中输入别名，例如“OpnsAPI”。别名可以是任何文本。

4. 选择对文件“Siemens.Engineering.AddIn.dll”的引用并打开属性。 
5. 在“别名”(Aliases) 字段中输入别名，例如“AddInAPI”。别名可以是任何文本。

6. 在指令中输入以下两个别名指令：

– extern alias <Openness API 的别名>
– extern alias <Add-In API 的别名>

7. 对与新 TIA Portal 实例的连接进行编程时，请使用别名作为前 。示例：
OpnsApi::Siemens.Engineering.TiaPortal newTiaPortalInstance = new 
OpnsApi::Siemens.Engineering.TiaPortal();

尝试通过 TIA Portal Openness 与运行的 TIA Portal 建立连接时，如果尚未创建相应的白名单

条目，TIA Portal 会提示用户接受或拒绝连接。更多信息，请参见 Openness 文档中的“TIA 
Portal Openness 防火墙”部分。出于安全原因，请勿单击“全部选是”(Yes to all)。 

参见

Add-Ins 编程简介 (页 149)
创建 C# 程序 (页 152)
编程视图提供程序 (页 153)
编程快捷菜单 (页 155)
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11.3.6 通过 DLL 创建 Add-In

11.3.6.1 Add-In 创建概述

过程

为确保 TIA Portal 识别并显示 Add-In，需将 dll 文件转换为扩展名为“addin”的文件。为此，可

使用命令行程序“Siemens.Engineering.AddIn.Publisher.exe”，该程序位于 TIA Portal 安装目

录的“PublicAPI”文件夹中。可在创建 dll 文件后单独执行该程序，也可以直接在编程环境（例

如 Microsoft Visual Studio）中将其作为编译后事件执行。 
用户可根据需求使用 XML 文件自定义执行方式。例如，可使用证书确保 Add-Ins 安全并指

定授权。需要为每个 Add-In 包生成一个 XML 文件。为该 XML 文件提供一种架构；该 XML 文
件必须对这一架构有效。可根据需要为 XML 文件命名，例如“Configuration.xml”。

参见

Add-Ins 编程简介 (页 149)
组态文件 (页 161)
通过 DLL 创建 Add-In (页 166)
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11.3.6.2 组态文件

组态文件的结构

下表列出了组态文件的结构：
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<?xml version="1.0" encoding="utf-8" ?>
<PackageConfiguration xmlns="http://www.siemens.com/automation/Openness/
AddIn/Publisher/Vxx">
 <Author>Example Author</Author>
  <Description>This Add-In does X, Y, and Z.</Description>
  <AddInVersion>V1.1</AddInVersion>
  <Product>
    <Name>Siemens Example</Name>
    <Id>ExampleUniqueProductId987654321</Id>
    <Version>0.0.1.0</Version>
  </Product>
  <FeatureAssembly>
    <AssemblyInfo>
      <Assembly>..\..\Assembly.dll</Assembly>
      <Pdb>..\..\Assembly.pdb</Pdb>
    </AssemblyInfo>
  </FeatureAssembly>
  <DisplayInMultiuser />
  <AdditionalAssemblies>
    <AssemblyInfo>
      <Assembly>..\AdditionalAssemblies\UserInterfaceUtilities.dll</
Assembly>
      <Pdb>..\AdditionalAssemblies\UserInterfaceUtilities.pdb</Pdb>
    </AssemblyInfo>
    <AssemblyInfo>
      <Assembly>..\AdditionalAssemblies\BL.Utilities.dll</Assembly>
      <Pdb>..\AdditionalAssemblies\BL.Utilities.pdb</Pdb>
    </AssemblyInfo>
  </AdditionalAssemblies>
  <RequiredPermissions>
    <TIAPermissions>
      <TIA.ReadOnly />
    </TIAPermissions>
    <SecurityPermissions>
      <System.Security.Permissions.UIPermission/>
      <System.Security.Permissions.FileIOPermission>
      </System.Security.Permissions.FileIOPermission>
      <System.Security.Permissions.FileDialogPermission>
      </System.Security.Permissions.FileDialogPermission>
      <System.Security.Permissions.EnvironmentPermission />
      <Siemens.Engineering.AddIn.Permissions.ProcessStartPermission/>
      <System.Net.WebPermission />
    </SecurityPermissions>
  </RequiredPermissions>
  <Certificates>
    <SigningCertificate>..\Certificates\SigningFile.p12</
SigningCertificate>
    <AdditionalCertificates>
      <Certificate>..\Certificates\AdditionalCert.cer</Certificate>
    </AdditionalCertificates>

使用 Add-Ins 扩展 TIA Portal 功能

11.3 Add-Ins 编程

TIA 门户简介

162 编程和操作手册, 11/2022



 
  </Certificates>
</PackageConfiguration>

说明

命名空间

在“PackageConfiguration”变量中，输入命名空间“http://www.siemens.com/Automation/
Openness/AddIn/Publisher/Vxx”。其中，“Vxx”为 TIA Portal 的版本。

可复制此模板，并根据需要对其进行自定义。 
另请参见下表中的说明：

元素 说明 必选元素或可选元素

PackageConfiguration 将上述示例中的这一

行复制到组态文件中

并调整版本号。

必选元素

Author 必要时，输入 Add-In 
的作者。

可选

Description 必要时，输入 Add-In 
的描述信息。

可选

AddInVersion 必要时，输入 Add-In 
的版本号。

可选

Product Add-In 相关信息 必选元素

Name Add-In 的名称 必选元素

Id Add-In 的唯一 ID 必选元素

Version Add-In 的版本号 必选元素

FeatureAssembly 有关 DLL 文件的信息 必选元素

AdditionalAssemblies 共同构成 Add-In 包的

附加 DLL 文件的相关

信息

可选

AssemblyInfo “Assembly”和“Pdb”的
括号元素

“FeatureAssembly”下的必

选元素，可在

“AdditionalAssemblies”下
出现任意次数。

Assembly DLL 文件的路径 “FeatureAssembly”下的必

选元素
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元素 说明 必选元素或可选元素

Pdb pdb 文件的路径 可选

DisplayInMultiuser 如果要在多用户程序

的本地会话中显示用

户自定义 Add-In，可

使用此元素。 

可选

RequiredPermissions 可使用此元素分配各

种权限。

必选元素

TIAPermissions 与 TIA Portal 直接相

关的权限。

必选元素

TIA.ReadOnly 允许对 TIA Portal 进
行读访问。不能与

“TIA.ReadWrite”结合

使用。

可选

TIA.ReadWrite 允许对 TIA Portal 进
行写访问。不能与

“TIA.ReadOnly”结合

使用。

可选

SecurityPermissions 安全相关权限 可选

System.Configuration.ConfigurationP
ermission

请参见 .NET 文档 可选

System.Data.Odbc.OdbcPermission 请参见 .NET 文档 可选

System.Data.OleDb.OleDbPermission 请参见 .NET 文档 可选

System.Data.SqlClient.SqlClientPermi
ssion

请参见 .NET 文档 可选

System.Diagnostics.EventLogPermiss
ion

请参见 .NET 文档 可选

System.Drawing.Printing.PrintingPer
mission

请参见 .NET 文档 可选

System.Net.Mail.SmtpPermission 请参见 .NET 文档 可选

System.Net.NetworkInformation.
NetworkInformationPermission

请参见 .NET 文档 可选

System.Net.SocketPermission 请参见 .NET 文档 可选

System.Net.WebPermission 请参见 .NET 文档 可选
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元素 说明 必选元素或可选元素

System.Security.Permissions.Environ
mentPermission

请参见 .NET 文档 可选

System.Security.Permissions.FileDial
ogPermission

请参见 .NET 文档 可选

System.Security.Permissions.FileIOPe
rmission

请参见 .NET 文档 可选

System.Security.Permissions.
IsolatedStorageFilePermission

请参见 .NET 文档 可选

System.Security.Permissions.KeyCont
ainerPermission

请参见 .NET 文档 可选

System.Security.Permissions.Registry
Permission

请参见 .NET 文档 可选

System.Security.Permissions.StorePer
mission

请参见 .NET 文档 可选

System.Security.Permissions.UIPermi
ssion

请参见 .NET 文档 可选

System.Security.Permissions.WebBro
wserPermission

请参见 .NET 文档 可选

System.Security.Permissions.MediaPe
rmission

请参见 .NET 文档 可选

System.Security.Permissions.Security
Permission.
UnmanagedCode

请参见 .NET 文档 可选

Siemens.Engineering.AddIn.Permissi
ons.
ProcessStartPermission

请参见 .NET 文档 可选

Certificates 可通过证书确保 Add-
In 安全。 

可选

SigningCertificate 输入 Add-In 所需证

书。

“Certificates”下的必选元素

AdditionalCertificates 如果想要使用其它证

书，请使用此元素。

可选

Certificate 其它证书的路径 可选元素，可在

“AdditionalCertificates”下
出现任意次数。

使用 Add-Ins 扩展 TIA Portal 功能

11.3 Add-Ins 编程

TIA 门户简介

编程和操作手册, 11/2022 165



参见

Add-In 创建概述 (页 160)
通过 DLL 创建 Add-In (页 166)

11.3.6.3 通过 DLL 创建 Add-In
通过 dll 文件创建 addin 文件时，需使用“Siemens.Engineering.AddIn.Publisher.exe”程序，

该程序位于 TIA Portal 安装目录的“PublicAPI”文件夹中。此外，还需一个 XML 格式的有效组

态文件。可通过以下几种方式，将 dll 文件转换为 addin 文件：

• 可使用 Windows 命令提示符 (CMD) 和相应参数执行

“Siemens.Engineering.AddIn.Publisher.exe”程序。

• 可将“Siemens.Engineering.AddIn.Publisher.exe”程序作为编译后事件添加到 Visual 
Studio 中，并且始终可在创建 dll 文件时执行此程序。 

下表列出了程序执行期间可使用的参数：

参数 说明 示例

--configuration 或 -f 
<configuration>

发布程序组态文件的路径 --configuration 
D:\Configuration.xml
-f D:\Configuration.xml

--
certificatepassword
 或 -p 
<certificatepasswor
d>

证书密码

已在组态文件的

“SigningCertificate”元素中定义了

证书的情况下需要使用。

--certificatepassword 
MyPassword
-p MyPassword

--logfile 或 -l 
<logfile>

日志文件路径

日志文件中包含诸如 addin 文件转

换失败的原因等信息。

--logfile D:\Logfile.txt
-l D:\Logfile.txt

--outfile 或 -o <out> 基于该 dll 文件创建的 addin 文件

的路径和名称。如果未输入任何内

容，则会使用与 dll 文件相同的名

称和存储目录保存 addin 文件。

--outfile D:\MyAddin.addin
-o D:\MyAddin.addin

--verbose 或 -v 如果使用此选项，则会将其它详细

信息写入日志文件。

-verbose
-v

--console 或 -c 如果使用此选项，则会在控制台中

输出记录的详细信息。

--console
-c
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参数 说明 示例

--pause 或 -x 执行发布程序后，使命令提示符保

持开放状态。 
--pause
-x

--help 或 -h 直接在命令提示符中显示参数及其

说明。

--help
-h

要求

具有一个 XML 格式的有效组态文件。

使用 Windows 命令提示符 (CMD) 创建 addin 文件

要使用 Windows 命令提示符 (CMD) 创建 addin 文件，请按以下步骤操作：

1. 打开 Windows 命令提示符 (CMD)。
2. 浏览到 TIA Portal 的安装目录并打开文件夹“PublicAPI”。
3. 输入程序调用及所需参数，并按 ENTER 键确认。举例来说，简单调用可能如下：

Siemens.Engineering.AddIn.Publisher.exe --configuration 
"D:\Configuration.xml" --logfile "D:\Logfile.txt" --verbose

使用编译后事件创建 addin 文件

要使用编译后事件创建 addin 文件，请按以下步骤操作：

1. 在 Visual Studio 中打开 C# 项目。

2. 在 Solution Explorer 中，右键单击用户项目。

3. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
包含项目属性的窗口将打开。

4. 单击“编译事件”(Build events)。
5. 单击“编辑编译后事件”(Edit post-build)。

编译后事件的命令行将打开。 
6. 在此输入发布程序的程序调用以及所需参数。注意，必须指定发布程序的完整路径。示例：

"D:\Publisher\Siemens.Engineering.AddIn.Publisher.exe" --
configuration Configuration.xml --logfile Log.txt --verbose

7. 单击“确定”(OK) 确认输入。
编译后事件的命令行将关闭。

8. 在“执行编译后事件”(Execute post-build event) 下拉列表中选择编译后事件的执行时间。
创建 dll 文件时，将立即触发进程发布并创建 addin 文件。
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参见

Add-In 创建概述 (页 160)
组态文件 (页 161)

11.4 Add-In API

11.4.1 Add-In API 的基本知识

消息 API 简介

通过 Add-In API，可以在 Add-Ins 中编写运行期间显示的消息。这些消息的显示方式与其它 
TIA Portal 消息相同。可将 Add-In 无缝集成到 TIA Portal 中。 
不同消息类型对应不同的 API。不需要执行其它安装步骤，便可将这些 API 集成到程序代码中。

支持以下 API：
• 反馈功能

借助反馈功能，可在巡视窗口和日志中显示消息。 
另请参见：反馈 API (页 169)

• 进度功能

可通过进度 API 显示进度消息。

另请参见：进度 API (页 171)
• Messagebox 功能

可通过 Messagebox API 显示任何对话框窗口和确认对话框。

另请参见：Messagebox API (页 174)
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11.4.2 反馈 API

简介

可以使用 TIA Portal 的反馈服务向 Add-In 用户发送消息。可以在发生错误时或其它情况下提

供详细信息。这些消息的显示位置取决于 Add-In 的类型：

• 巡视窗口中的默认选项卡

所有 Add-Ins 均可在巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 选项卡中显示消息。

• 巡视窗口中的特定选项卡或日志

如果工作流程在巡视窗口的特定选项卡中显示相关消息，或将消息记录在日志中，则此

类工作流程的 Add-In 也可在这些位置显示其消息。如果工作流程未使用特定位置，则仍

可在巡视窗口的“常规 > 信息”(General > Info) 选项卡中显示消息。

API
下表列出了用于从 TIA Portal 读取“FeedbackContext”的方法：

方法 描述

FeedbackContext 
GetFeedbackContext()

可通过“TiaPortal”对象访问“GetFeedbackContext”方法。此方法返回

“FeedbackContext”。该值用于在巡视窗口的默认选项卡中显示消息。

FeedbackContext 
GetFeedbackContext(WorkflowCont
ext workflowcontext)

可通过“TiaPortal”对象访问“GetFeedbackContext”方法。

• workflowcontext：该参数包含与当前执行的工作流程相关的信息。

该值是由工作流程 Add-In API 生成的，只能读取使用。 
此方法返回“FeedbackContext”。该值用于在巡视窗口的特定选项卡或

日志中显示消息。

下表列出了“FeedbackContext”的方法：

方法 描述

void Log(NotificationIcon 
notificationIcon, string message)

此方法将传送的消息连同传送的通知图标一起写入到 TIA Portal 的巡视

窗口中：

• notificationIcon：此参数为 Enum 类型，可用于传输“成功”、

“信息”、“警告”和“错误”状态。在巡视窗口中，消息前面显示

一个用于标识 Enum 类型的图标。

• message：该参数包含将在巡视窗口中显示的消息文本。
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示例代码：在巡视窗口的默认选项卡中显示消息

以下示例说明了如何在巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 选项卡中显示消息：

//...

var feedbackContext = m_tiaPortal.GetFeedbackContext();

feedbackContext.Log(NotificationIcon.Success,"Execution 
succeeded");

//...

此处，没有任何参数传递到“GetFeedbackContext”。

示例代码：在特定选项卡或日志中显示消息

以下示例说明了如何在工作流程所在的位置显示消息：

public class ExportWorkflowItem : RfcSimpleLogWorkflowItem

{

   public override WorkflowExecutionResult 
Execute(IEnumerable<IEngineeringObject> selectedObjects, 
RfcSimpleLogWorkflowContext context) 

   {

      var feedbackContext =  
m_tiaPortal.GetFeedbackContext(context);

      feedbackContext.Log(NotificationIcon.Success,"Execution 
succeeded");

//...

   }

}

请注意，在此需要将上下文作为参数传送到“GetFeedbackContext”方法。

参见

Add-In API 的基本知识 (页 168)
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11.4.3 进度 API

简介

如果 Add-Ins 执行时间较长，可以显示操作进度。为此，可在对话框窗口中显示进度消息。

通过“取消”(Cancel) 按钮可以关闭该对话框窗口。在 Add-In 中编写此情况的执行代码。 
只有工作流程 Add-Ins 可以显示进度消息。

API
下表列出了用于从 TIA Portal 读取“ProgressContext”的方法：

方法 描述

void 
GetProgressContext(WorkflowConte
xt workflowcontext)

可通过“TiaPortal”对象访问“GetProgressContext”方法。

• workflowcontext：该参数包含与当前执行的工作流程相关的信息。

该值是由工作流程 Add-In API 生成的，只能读取使用。 
此方法返回“ProgressContext”。该值用于将 Add-In 的进度消息添加到

工作流程现有的进度消息中。如果工作流程尚未显示任何进度消息，仍

可提供有关已传送上下文的进度消息。在这种情况下，显示新的 Add-In 
进度消息。

下表列出了“ProgressContext”的属性：

属性 数据类型 访问权限 描述

IsCancelRequeste
d

Boolean 读取 显示进度消息是否已取消。 

下表列出了“ProgressContext”的方法：

方法 描述

void Update(string text, string 
detailedText)

此方法输出“text”和“detailedText”变量的内容作为对话框窗口中的进度

消息。

• text：此方法包含进度消息的文本。

• detailedText：通过此参数，可在对话框窗口中显示有关进度的附加

信息。 

示例代码：显示进度消息

以下示例说明了如何在对话框窗口中显示详细的进度消息：
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public class WorkflowInfiniteSimpleProgressAddInItem : 
RfcSimpleLogWorkflowItem

    {

        public override WorkflowExecutionResult 
Execute(IEnumerable<IEngineeringObject> selectedObjects, 
RfcSimpleLogWorkflowContext context)

        {

           using (var progressContext = 
m_TiaPortal.GetProgressContext(context))

           {

                //... 

                progressContext.Update($"From AddIn iteration {i}",

                       $"Message from AddIn iteration : {i}");

                //...

           }

           //...

        }

    }

示例代码：检查取消状态

以下示例说明了如何检查是否通过“取消”(Cancel) 按钮关闭对话框窗口，以及响应方式：

public class WorkflowInfiniteSimpleProgressAddInItem : 
RfcSimpleLogWorkflowItem

    {
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        public override WorkflowExecutionResult 
Execute(IEnumerable<IEngineeringObject> selectedObjects, 
RfcSimpleLogWorkflowContext context)

        {

             using (var progressContext = 
m_TiaPortal.GetProgressContext(context))             {

             for (var i = 0; i < 9; i++)

                {

                   if (progressContext.IsCancelRequested)

                   {

                     //gracefully exit the ongoing work

                     return 
context.WorkflowExecutionResult(WorkflowReturnCode.Cancel, 
"AddIn Execution cancelled");

                    }

                     // do some long running task

                    progressContext.Update($"From Add-In iteration 
{i}", $"Message from Add-In iteration : {i}");

                }

                

            }

            return 
context.WorkflowExecutionResult(WorkflowReturnCode.Success, 
"AddIn Execution successful");

        }

    }

参见

Add-In API 的基本知识 (页 168)
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11.4.4 Messagebox API

简介

可编辑和显示自定义对话框窗口和确认对话框。通过这种方式与 Add-In 用户进行交互。 

API
下表列出了用于从 TIA Portal 读取“MessageBox”的方法：

方法 描述

MessageBox GetMessageBox() 可通过“TiaPortal”对象访问“GetMessageBox”方法。

此方法返回“MessageBox”。该值用于在 TIA Portal 中显示对话框窗口和

确认对话框。

下表列出了“MessageBox”的方法：

方法 描述

void 
ShowNotification(NotificationIcon 
notificationIcon, string caption, 
string message)

显示简单的对话框窗口，可通过“确定”(OK) 进行确认。

• notificationIcon：此参数为 Enum 类型，可用于传输“成功”、

“信息”、“警告”和“错误”状态。在对话框窗口中，显示一个用

于标识 Enum 类型的图标。

• Caption：此参数包含对话框窗口的标题。

• message：此参数包含对话框窗口的消息文本。

void 
ShowNotification(NotificationIcon 
notificationIcon, string caption, 
string message, string 
detailedMessage)

显示包含附加信息的对话框窗口，可通过“确定”(OK) 进行确认。

• notificationIcon：此参数为 Enum 类型，可用于传输“成功”、

“信息”、“警告”和“错误”状态。在对话框窗口中，显示一个用

于标识 Enum 类型的图标。

• caption：此参数包含对话框窗口的标题。

• message：此参数包含对话框窗口的消息文本。

• detailedMessage：此参数包含附加信息。
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方法 描述

ConfirmationResult 
ShowConfirmation(ConfirmationIco
n icon, string caption, string 
message, ConfirmationChoices 
choices, ConfirmationResult 
defaultChoice)

显示简单的确认对话框。可自定义显示按钮。

• icon：此参数为 Enum 类型，可用于传输确认对话框的类型：“严

重”、“错误”和“常规”。在确认对话框中，显示一个用于标识 
Enum 类型的图标。

• caption：此参数包含确认对话框的标题。

• message：此参数包含确认对话框的消息文本。

• choices：此参数为 Enum 类型，可用于传输自定义按钮。

支持以下组合：

“OK+CANCEL”、“YES+NO”、“YES+NO+CANCEL”、
“RETRY+CANCEL”、“ABORT+RETRY+IGNORE”、
YES+YESTOALL+NO、YES+YESTOALL+NO+CANCEL、
YES+NO+NOTOALL、YES+NO+NOTOALL+CANCEL、
YES+YESTOALL+NO+NOTOALL、
YES+YESTOALL+NO+NOTOALL+CANCEL。

• defaultChoice：此参数为 Enum 类型，可用于存储默认选择。该默

认选择必须是所传输的“choices”参数内容中的值。该选择默认显示

在 TIA Portal 中。

• confirmationResult：此参数包含确认对话框的结果，即用于关闭该

对话框的按钮。 
ConfirmationResult 
ShowConfirmation(ConfirmationIco
n icon, string caption, string 
message, string detailedMessage, 
ConfirmationChoices choices, 
ConfirmationResult defaultChoice)

显示包含附加信息的简单确认对话框。可自定义显示按钮。

• icon：此参数为 Enum 类型，可用于传输确认对话框的类型：“严

重”、“错误”和“常规”。在确认对话框中，显示一个用于标识 
Enum 类型的图标。

• caption：此参数包含确认对话框的标题。

• message：此参数包含确认对话框的消息文本。

• detailedMessage：此参数包含附加信息。

• choices：此参数为 Enum 类型，可用于传输自定义按钮。

支持以下组合：

“OK+CANCEL”、“YES+NO”、“YES+NO+CANCEL”、
“RETRY+CANCEL”、“ABORT+RETRY+IGNORE”、
YES+YESTOALL+NO、YES+YESTOALL+NO+CANCEL、
YES+NO+NOTOALL、YES+NO+NOTOALL+CANCEL、
YES+YESTOALL+NO+NOTOALL、
YES+YESTOALL+NO+NOTOALL+CANCEL。

• defaultChoice：此参数为 Enum 类型，可用于存储默认选择。该默

认选择必须是所传输的“choices”参数内容中的值。该选择默认显示

在 TIA Portal 中。

• confirmationResult：此参数包含确认对话框的结果，即用于关闭该

对话框的按钮。 
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示例代码：在对话框窗口中显示消息

以下示例说明了如何显示包含附加信息的对话框窗口：

//...

var messageBox = m_TiaPortal.GetMessageBox();

messageBox.ShowNotification(NotificationIcon.Information, "Add-
In Notification", "Pop up from Context Menu Add-In", "Pop up 
called from Add-In. Please click Ok to continue.");

//...

以下示例说明了如何显示不含附加信息的简单对话框窗口：

//...

var messageBox = m_TiaPortal.GetMessageBox();

messageBox.ShowNotification(NotificationIcon.Warning, "Add-In 
Notification", "Pop up from Context Menu Add-In");

//...

示例代码：显示确认对话框

以下示例说明了如何显示包含附加信息的确认对话框：

//...

   var messageBox = m_TiaPortal.GetMessageBox();

   ConfirmationResult result = 
messageBox.ShowConfirmation(ConfirmationIcon.General,"Add-In 
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Confirmation","Confirm Pop up from Add-In", "Confirm Pop up 
called from Add-In",

                ConfirmationChoices.Ok | 
ConfirmationChoices.Cancel, ConfirmationResult.Ok);

   if (result == ConfirmationResult.Ok)

   {

        //...

   }

   else

   {

        //...

   }

//...

以下示例说明了如何显示不含附加信息的简单确认对话框：

//...

   var messageBox = m_TiaPortal.GetMessageBox();

            

   ConfirmationResult result = 
messageBox.ShowConfirmation(ConfirmationIcon.General,"Add-In 
Confirmation","Confirm Pop up from Add-In",

                ConfirmationChoices.Ok | 
ConfirmationChoices.Cancel, ConfirmationResult.Cancel);

   

    if (result == ConfirmationResult.Ok)

    {
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       //...

    }

    else

    {

       //...

    }

//...

参见

Add-In API 的基本知识 (页 168)

11.5 批量推送 Corporate Add-Ins

11.5.1 批量推送 Corporate Add-Ins 的基本知识

简介

在企业范围内使用的 Add-Ins 称为“Corporate Add-Ins”。要在企业范围内高效分发这些 
Corporate Add-Ins，可执行批量推送。 
批量推送的操作如下所示：

• TIA Portal 与 Windows 服务“Siemens Add-In Rollout Service”一同安装在用户计算机上。

但在安装过程中，该服务不启动。 
• “Add-In 管理员”将网络中所选择的一个目录定义为“Corporate Add-Ins 网络目录”，并

在该目录中创建一个特定的子结构。在此目录中，管理员将存储作为 Corporate Add-Ins 
进行分发且已发布的 Add-Ins。 
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• “Add-In 推送管理员”在用户计算机上启动 Windows 服务“Siemens Add-In Rollout 
Service”。此外，也可使用脚本在多台计算机上同时执行该操作。 

• 该服务将按照指定的时间间隔检查该网络目录与 TIA Portal 安装目录中“CorporateAddIns”
文件夹的不同之处，并执行同步操作。

同步后如果“CorporateAddIns”文件夹中的内容发生变化，则弹出一个通知对话框。在该对话

框中，将显示所添加、替换或移除的 Corporate Add-Ins。该对话框的显示可在设置中随时

禁用。如果禁用，则相关信息将显示在巡视窗口中。

所需权限

要执行 Corporate Add-Ins 批量推送，需具有以下权限：

• “Add-In 管理员”角色：

– 需具有 Corporate Add-Ins 网络目录的写入权限。

– 无需具有用户计算机的写入权限。

• “Add-In 推送管理员”角色：

需具有启动 Windows 服务“Siemens Add-In Rollout Service”或通过用户凭据组态该服务

时，所需的用户计算机管理员权限

参见

设置 Corporate Add-Ins 的批量推送 (页 179)
禁用和启用批量推送对话框 (页 184)

11.5.2 设置 Corporate Add-Ins 的批量推送

要执行 Corporate Add-Ins 批量推送，Add-In 管理员必须设置一个 Corporate Add-Ins 网络驱

动器，放置相应的 Add-Ins。Add-In 推送管理员将在使用这些 Corporate Add-Ins 的用户计算

机上运行 Windows 服务“Siemens Add-In Rollout Service”。Add-In 推送管理员可在一台计算

机上启动该服务，也可在多台计算机上同时启动该服务。管理员可在多台计算机上同时停止

和重新启动正在运行的服务。
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设置 Corporate Add-Ins 网络目录

要以 Add-In 管理员身份设置 Corporate Add-Ins 网络目录，请执行以下操作：

1. 在所需的网络目录中创建一个新文件夹。

2. 将文件夹命名为“TIAP<版本>”，其中“<版本>”为使用 Add-Ins 的 TIA Portal 的版本。例如，对
于 TIA Portal V18，文件夹名称为“TIAP18”。
请注意，批量推送的 Windows 服务仅支持“TIAP”开头的目录。

3. 之后，可将企业内待分发的所有 Add-Ins 均存储在此文件夹中。仅当相应的计算机上启动了 
Windows 服务，才会执行批量推送。

可选：组态 Windows 服务

如果 Corporate Add-Ins 网络目录组态为所有人均可访问，则无需执行该组态步骤。否则，需

要对 TIA Portal 安装目录内“CorporateAddIns”目录具有写入访问权限和对网络目录具有读取

访问权限的用户帐户，对 Windows 服务进行组态。

要以 Add-In 推送管理员身份组态 Windows 服务，请执行以下操作：

1. 在本地计算机上打开 Windows 命令提示符 (cmd)。
2. 如果在本地访问用户计算机，请输入以下命令：

sc.exe config "Siemens Add-In Rollout Service" obj= 
"domain\userid" password= "*****"
将域、用户 ID 和密码替换为正确的值。

3. 如果远程执行组态，请输入以下命令：
sc.exe \\[Hostname] config "Siemens Add-In Rollout Service" obj= 
"domain\userid" password= "*****"
将主机名、域、用户 ID 和密码替换为正确的值。

说明

更改密码

如果要更改所组态用户帐户的密码或者密码到期需要更新，则需首先在使用此用户帐户进行

访问的所有计算机上停止该服务。然后更改密码并在所有计算机上重新启动服务。
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在用户计算机上启动 Windows 服务

要以 Add-In 推送管理员身份在用户计算机上组态 Windows 服务，请执行以下操作：

1. 在本地计算机上打开 Windows 命令提示符 (cmd)。
2. 如果在本地访问用户计算机，请输入以下命令：

sc.exe start "Siemens Add-In Rollout Service" "\\[Corporate Add-
Ins network directory]" "[Poll Time in minutes]"
将网络路径和时间间隔 (Poll Time) 替换为正确的值。时间间隔是 Corporate Add-Ins 网络目录
和用户计算机之间进行同步的时间间隔。输入一个大于或等于 5 分钟的时间间隔。 

3. 如果远程执行组态，请输入以下命令：
sc.exe \\[Hostname] start "Siemens Add-In Rollout Service" "\\
[Corporate Add-Ins network directory]" "[Poll Time in minutes]" 
将主机名、网络路径和时间间隔 (Poll Time) 替换为正确的值。时间间隔是 Corporate Add-Ins 
网络目录和用户计算机之间进行同步的时间间隔。输入一个大于或等于 5 分钟的时间间隔。 

该服务在用户计算机上已启动，现在将以指定的时间间隔对用户计算机上的 Add-Ins 和 
Corporate Add-Ins 网络目录中的 Add-Ins 进行同步。

同时在多台用户计算机上启动 Windows 服务

要以 Add-In 推送管理员身份通过 Powershell 脚本在多台用户计算机上同时启动此 Windows 
服务，请执行以下操作：

1. 将以下 PowerShell 脚本复制到文本编辑器或 Windows PowerShell ISE。
2. 将“<Hostnames text file path>”替换为一个包含有待启动该服务的计算机的文本文件路径。

3. 将“<Corporate Add-Ins network directory>”替换为 Corporate Add-Ins 所在网络目录的路径。

4. 根据需要，调整时间间隔。在下面的示例中，设置为 5 分钟。

5. 组态该 Windows 服务时如需执行上述可选组态步骤，则可将“TestUser”和“TestPassword”替换
为正确的用户数据。否则，将整行移除“Invoke-Command $MassRollOutService { sc.exe 
config "Siemens Add-In Rollout Service" obj= "domain\TestUser" password= 
"TestPassword" }”。

6. 运行脚本。
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示例：在多台计算机上启动 Windows 服务的 PowerShell 脚本

$targetHostname = Get-Content -Path '<Hostnames text file path>' ;
 foreach ($name in $targetHostname) 
 {
     $MassRollOutService = Get-Service -name "Siemens Add-In Rollout 
Service" -ComputerName $name;
     Invoke-Command $MassRollOutService { sc.exe config "Siemens Add-In 
Rollout Service" obj= "domain\TestUser" password= "TestPassword" }

     $MassRollOutService.Start(@('<Corporate Add-Ins network 
directory>','[Poll Time in minutes]'))
     $MassRollOutService.WaitForStatus('Running', '00:00:30') 

      if($MassRollOutService.status -eq "Running")
       {    
          Write-Output "Service started running on" $name;
       }
      else
       {
          Write-Output "Service did not start on" $name;
       }

}

启动此 Windows 服务时的故障与排除

如果使用一个用户账户对此 Windows 服务进行组态，则在运行该服务的计算机上需采用本

地登录策略“作为服务登录”。如果使用组策略覆盖本地策略，则该服务可能无法启动并在

“C:\ProgramData\Siemens\Automation\AddInRollout”的日志文件中生成一个条目。此时，

Add-In 管理员需更新该域的组策略，并为此服务的用户重新设置“作为服务登录”权限。

同时停止多台用户计算机上的 Windows 服务

要以 Add-In 推送管理员身份通过 Powershell 脚本在多台用户计算机上同时停止此 Windows 
服务，请执行以下操作：

1. 将以下 PowerShell 脚本复制到文本编辑器或 Windows PowerShell ISE。
2. 将“<Hostnames text file path>”替换为一个包含有待停止该服务的计算机的文本文件路径。

3. 运行脚本。
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示例：用于停止多台计算机上的 Windows 服务的 PowerShell 脚本

$targetHostname = Get-Content -Path '<Hostnames text file path>' ;
 foreach ($name in $targetHostname) 
 {
     $MassRollOutService = Get-Service -name "Siemens Add-In Rollout 
Service" -ComputerName $name;
     $MassRollOutService.Stop()
     
     $MassRollOutService.WaitForStatus('Stopped', '00:00:30') 

      if($MassRollOutService.status -eq "Stopped")
       {    
          Write-Output "Service successfully stopped on " $name;
       }
      else
       {
          Write-Output "Service did not stop on" $name;
       }
 }

同时在多台用户计算机上重新启动 Windows 服务

要以 Add-In 推送管理员身份同时重启多台用户计算机上的 Windows 服务，请执行以下操作：

1. 将以下 PowerShell 脚本复制到文本编辑器或 Windows PowerShell ISE。
2. 将“<Hostnames text file path>”替换为一个特定文本文件的路径，该文本文件中应包含要重启

这项服务的用户计算机。

3. 运行脚本。
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示例：用于在多台计算机上重新启动 Windows 服务的 PowerShell 脚本

$targetHostname = Get-Content -Path '<Hostnames text file path>' ;
 foreach ($name in $targetHostname) 
 {
     $MassRollOutService = Get-Service -name "Siemens Add-In Rollout 
Service" -ComputerName $name;
     $MassRollOutService.Stop()
     $MassRollOutService.Start()

     $MassRollOutService.WaitForStatus('Running', '00:00:30') 

      if($MassRollOutService.status -eq "Running")
       {    
          Write-Output "Service started running on" $name;
       }
      else
       {
          Write-Output "Service did not start on" $name;
       }

 }

结果

Corporate Add-Ins 的批量推送已完成设置。如果在启动 Windows 服务或同步期间发生错误，

可以在“C:\ProgramData\Siemens\Automation\AddInRollout”下的日志文件中找到有关它们的

详细信息。 

参见

批量推送 Corporate Add-Ins 的基本知识 (页 178)
禁用和启用批量推送对话框 (页 184)

11.5.3 禁用和启用批量推送对话框

如果批量推送 Add-Ins 的 Windows 服务已启动，则 TIA Portal 安装目录中的

“CorporateAddIns”目录将按照指定的时间间隔与 Corporate Add-Ins 网络目录进行同步。发

生更改后，将显示一个通知对话框，指示所添加、替换或移除的 Add-Ins。通过 TIA Portal 设
置或 Openness API，可随时禁用和重新启用该对话框。如果禁用该对话框，则相关信息将

显示在巡视窗口中。
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通过 TIA Portal 设置启用和禁用该对话框

要通过 TIA Portal 设置启用或禁用该对话框，请执行以下操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。

2. 在导航区中，选择“Add-Ins”组。

3. 如果不希望收到任何其它通知，则可选择“禁用批量推送 Add-Ins 弹窗通知”(Disable 
notification by popup window with mass rollout of Add-Ins) 复选框。

4. 如需再次启用附加通知，则可取消选择该复选框。

通过 Openness API 禁用和启用该对话框

要通过 Openness API 启用或禁用该对话框，则可复制并修改以下代码示例：

...

  TiaPortalSettingsFolder addInSettingsFolder = 
TiaPortal.SettingsFolders.Find("AddIn");

  TiaPortalSetting rolloutPopupSetting = 
addInSettingsFolder.Settings.Find("DisableAddInMassRolloutPopup")
;

  if (((bool)rolloutPopupSetting.Value))

  {

     rolloutPopupSetting.Value = true;

  }

...

参见

批量推送 Corporate Add-Ins 的基本知识 (页 178)
设置 Corporate Add-Ins 的批量推送 (页 179)
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11.6 启用和禁用 Add-Ins

要求

• 安装有 TIA Portal Openness。
• 扩展名为“*.addin”的软件包文件已保存到 TIA Portal 安装目录的“AddIns”文件夹中。 

激活 Add-Ins
要激活“Add-Ins”，请按以下步骤操作：

1. 打开“Add-Ins”任务卡。

2. 在“Add-Ins”窗格中，导航到待激活的 Add-In 处。
所选 Add-In 所需的授权将显示在“详细信息”(Details) 窗格中。

3. 在“Add-In”的快捷菜单或“状态”(Status) 列中，选择命令“激活”(Activate)。
如果 Add-In 是一个工作流 Add-In，则显示“默认 Add-In 的组态”(Configuration of the default 
Add-In)。此时，继续执行步骤 4。

4. 在“默认 Add-In”(Default Add-In) 列中，从下拉列表中选择默认与相应工作流一同执行的 Add-
In。
单击“取消”(Cancel) 按钮关闭对话框时，该 Add-In 仍激活但不再作为默认 Add-In。在组态
视图中，可随时定义、更改或删除工作流的标准 Add-In。
另请参见“管理工作流的标准 Add-Ins (页 187)”

5. 重复该步骤，激活所有待激活的 Add-Ins。
激活的 Add-Ins 将通过“状态”(Status) 列中的绿色复选标记进行识别，可在快捷菜单中使用
或与相应的工作流一同使用。

禁用 Add-Ins
要禁用“Add-Ins”，请按以下步骤操作：

1. 打开“Add-Ins”任务卡。

2. 在“Add-Ins”窗格中，导航到待禁用的 Add-In 处。

3. 在“Add-In”的快捷菜单或“状态”(Status) 列中，选择命令“禁用”(Deactivate)。
4. 重复该步骤，激活所有待禁用的 Add-Ins。

在“状态”(Status) 列中，使用蓝色的 X 符号，标识已禁用的 Add-Ins。这些 Add-in 在快捷菜
单中不再可用，也无法作为工作流的标准 Add-In 运行。

参见

Add-Ins 的基本知识 (页 143)
“Add-Ins”任务卡概览 (页 145)
Add-Ins 编程简介 (页 149)
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显示证书 (页 188)
运行 Add-Ins (页 189)

11.7 管理工作流默认 Add-In
用户可定义工作流中默认运行的 Add-In。该 Add-In 之后将作为工作流的默认 Add-In。在组

态视图中，将分别显示 Add-Ins 工作流和分配的默认 Add-Ins 的概览。默认 Add-In 可在激活

过程中进行分配，也可之后在组态视图中分配。此外，在组态视图中还可更改或删除分配。

下图显示了组态视图和“Add-Ins”任务卡中打开组态视图的按钮：

操作步骤

要定义、更改或删除工作流的默认 Add-In，请按以下步骤操作：

1. 打开“Add-Ins”任务卡。

2. 单击任务卡中窗格上方的“打开 Add-Ins 的组态视图”(Open configuration view for Add-Ins) 按
钮。
组态视图随即打开。

3. 选择待更改默认 Add-Ins 分配的工作流所在行。

4. 在“默认 Add-In”(Default Add-In) 列中，从下拉列表中选择与相应工作流一同运行的 Add-In。
如果要删除分配，可选择条目“<None>”。

参见

Add-Ins 的基本知识 (页 143)
“Add-Ins”任务卡概览 (页 145)
Add-Ins 编程简介 (页 149)
启用和禁用 Add-Ins (页 186)
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显示证书 (页 188)
运行 Add-Ins (页 189)

11.8 显示证书

Add-Ins 可使用证书进行签名（可选）。证书将显示在“Add-Ins”任务卡的“详细信息”(Details) 
窗格内。  
在“详细信息”(Details) 窗格中，将显示以下证书信任级别：

符号 含义

该证书由系统评估为“可信任”。软件包未曾修改。

该证书未签名、或使用无效证书签名或证书无效。

该 Add-In 签名的证书已吊销，或软件包已修改。

操作步骤

要显示证书，请按以下步骤操作：

1. 打开“Add-Ins”任务卡。

2. 从“Add-Ins”窗格中选择 Add-In。
3. 切换到“详细信息”(Details) 窗格中。

证书的属性将显示在以下字段中：

– 信任级别：显示证书的信任级别。

– 颁发者：显示证书的颁发机构。

4. 要显示证书的其它属性，可单击“详细信息”(Details) 窗格中的链接“查看证书”(View 
certificate)。
该证书的属性将显示在一个对话框中。
如果 Add-In 未进行证书签名，则这些字段将为空。同时，显示该证书的对话框也不会弹出。

参见

Add-Ins 的基本知识 (页 143)
“Add-Ins”任务卡概览 (页 145)
Add-Ins 编程简介 (页 149)
启用和禁用 Add-Ins (页 186)
管理工作流默认 Add-In (页 187)
运行 Add-Ins (页 189)
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11.9 运行 Add-Ins
只需显式执行已集成到快捷菜单中的 Add-Ins 即可，工作流的 Add-Ins 与相应的工作流一同

执行。

要求

Add-Ins 已激活“Add-Ins”任务卡。

操作步骤

要执行 Add-Ins，请按以下步骤操作：

1. 选择待运行 Add-In 的对象。
Add-Ins 可在项目树、“设备与网络”(Devices & networks) 编辑器和“库”(Libraries) 任务卡中
运行。

2. 打开快捷菜单。

3. 在快捷菜单的“Add-Ins”条目中，执行命令“<Add-In 名称> > <Add-In 名称>”。

说明

使用 Add-Ins 关闭项目

请勿使用任何 Add-Ins 操作关闭项目。使用 Add-Ins 关闭项目时，可能会导致程序意外崩溃。

参见

Add-Ins 的基本知识 (页 143)
“Add-Ins”任务卡概览 (页 145)
Add-Ins 编程简介 (页 149)
启用和禁用 Add-Ins (页 186)
管理工作流默认 Add-In (页 187)
显示证书 (页 188)
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创建和管理项目 1
1.1 项目的基本知识

项目中包含有创建自动化解决方案时生成的数据和程序。项目中包含的数据有：

• 有关硬件结构的组态数据和模块的参数分配数据

• 用于网络通信的项目工程数据

• 用于设备的项目工程数据

• 项目生命周期中重要事件的日志

项目版本

项目版本用于定义与项目相兼容的 TIA Portal 版本。TIA Portal 项目版本 V18 中的项目，与 
TIA Portal 的 新版本相兼容。

在项目属性中，可查看已打开项目的项目版本。为此，需在属性对话框的“常规”(General) 
选项卡中，选择条目“项目中的软件版本”(Software products in the project)。在该表格中，

将显示编辑已打开项目时所需的所有产品及其版本。

项目层级

数据以对象的形式存储在项目中。在项目中，对象按树形结构安排（项目层级）。 
项目层级根据设备和工作站以及属于它们的组态数据和程序而构成。 
例如，项目和在线访问的公共数据也显示在项目树中。 

完整性基本检查

该工程组态软件集成有基本的保护机制，可检测重要定制项目数据（如，块、硬件配置）中

的更改。例如，因在工程组态软件之外进行恶意篡改或数据存储介质故障，而造成项目数据

更改。

必要时，可选择对组态数据进行测试，具体取决于应用方式与范围。这是因为，测试过程可

能很花费较多时间，在进行 Multiuser Engineering 时尤为明显。在工程组态软件设置中，可

更改系统默认的测试设置。

编辑项目
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如果在测试过程中检测到数据更改，请联系西门子客户支持。此时，可继续使用该项目数据，

但需自行承担风险。

说明

激活完整性基本检查时，会降低系统运行速度。

如果在工程组态软件设置中启用完整性基本检查，则工程组态软件的运行速度将大幅降低。

使用自动同步的网络驱动器

TIA Portal 项目中包含的多个文件都保存在同一个目录中。如果待存储的项目在网络驱动器

上或在云目录中（如 Dropbox、Syncplicity 或 Google Drive）自动同步，则在发生部分同步

或异步进行时，会导致数据丢失。为此，不建议直接在同步的网络驱动器或云目录中对 TIA 
Portal 项目进行编辑。同步前通常需关闭 TIA Portal 项目，并确保项目目录中的所有目录和

文件全部同时同步。使用 TIA Portal 时，建议禁用自动同步功能，且必需按照以下方式进行

同步：使用当前（本地）的项目数据替换网络驱动器或云目录中的项目数据。 

更改已打开项目的存储路径

TIA Portal 项目中包含的多个文件都保存在同一个目录中。

如果在项目打开并且正在编辑时更改项目的目录名称或存储路径，则可能导致数据丢失。

因此，即使存储系统支持更改，也尽量避免在项目编辑时更改项目的目录和存储路径。

项目保护

通过激活项目的用户管理，可对该项目进行保护。如果某个项目的保护已激活，则项目中仅

授权用户才能登录和操作。 
另请参见“TIA Portal 中用户管理特性的基本知识”

参见

使用日志 (页 19)
创建一个项目 (页 11)
使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
打开项目 (页 12)
升级项目 (页 29)
显示项目属性 (页 18)

创建和管理项目

1.1 项目的基本知识
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保存项目 (页 14)
关闭项目 (页 15)
从项目列表中删除项目 (页 16)
删除项目 (页 17)

1.2 创建一个项目

操作步骤

要创建新项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“新建”(New) 命令。
“创建新项目”(Create a new project) 对话框随即打开。

2. 输入一个项目名称和路径，或接受系统建议的设置。

3. 单击“创建”(Create) 按钮。

结果

新项目即会创建并显示在项目树中。

参见

TIA Portal 版本间的兼容性 (页 25)
项目的基本知识 (页 9)
使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
打开项目 (页 12)
升级项目 (页 29)
显示项目属性 (页 18)
保存项目 (页 14)
关闭项目 (页 15)
从项目列表中删除项目 (页 16)
删除项目 (页 17)

创建和管理项目

1.2 创建一个项目
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1.3 打开项目

这些项目可通过 TIA Portal 项目的文件扩展名“.ap[版本号]”进行识别。 新版本项目的文件

扩展名为“.ap18”。版本为 V18 的项目可立即打开。要打开版本为 V13 SP1、V14、V14 SP1、
V15、V15.1、V16 和 V17 的项目，需要先进行升级。

操作步骤

要打开一个现有项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“打开”(Open) 命令。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并显示 近使用的项目列表。

2. 从列表中选择一个项目，然后单击“打开”(Open)。
3. 如果所需的项目未包括在列表中，则单击“浏览”(Browse) 按钮。浏览到指定项目文件夹，然

后打开该项目文件。

4. 要检查项目是否未经许可进行了更改，可选择复选框“激活完整性基本检查”(Activate basic 
integrity check)。完整性基本检查过程需要执行一段时间。

5. 单击“打开”(Open) 按钮。
如果所选项目激活项目保护，则“登录”(Login) 对话框打开。之后，需执行以下步骤：

– 选择所需的用户类型。

– 输入用户名。

– 输入密码。 
– 单击“确定”(OK)。
如果项目保护未激活，或具有相应权限的用户已登录，则该项目打开。有关用户管理的更多
信息，请参见“TIA Portal 中用户管理特性的基本知识”。
选择 TIA Portal V13 SP1、V14、V14 SP1、V15、V15.1、V16 或 V17 版本的项目时，“升级
项目”(Upgrade project) 对话框随即打开。有关项目升级的更多信息，请参见“升级项目 
(页 29)”。

检查缺失的软件组件

当打开现有项目时，系统将自动进行检查，以确定项目中所有模块所需的软件均已安装。如

果要打开的项目中的模块不被当前 TIA Portal 安装软件所支持，则打开项目时会显示一条消

息，告知缺少的软件组件。如果所缺的软件组件并非打开项目所必需的，项目仍然可以打开。

如果项目因软件组件缺失无法在 TIA Portal 中打开，则可从西门子工业在线支持网站中下载

该软件并安装为试用版。之后，即可打开该项目。请注意，试用版软件只能在有限时间内使

用。 
通过以下连接，在西门子工业在线支持网站中打开该软件包，其中包含可用作试用版软件的

各种软件产品：www.siemens.com/tia-portal-trial (www.siemens.com/tia-portal-trial)

创建和管理项目

1.3 打开项目
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软件组件缺失的应对措施

项目中包含有不支持的模块时，可通过以下方式进行处理：

• 用户界面上模块的显示

– 在项目树中显示不支持的模块及其所有下级对象。但是，不能在编辑器或巡视窗口中

处理模块。如果可以，使用 匹配的模块替代原来的模块。替换模块将以感叹号进行

标识。

– 在表格中的属性显示受限，尤其是诸如 IP 地址的网络参数显示。

• 功能限制

– 不能打印或编译不支持的模块。

– 不能建立与该模块的在线连接。因此，不能下载。

– 要改变设备类型，需先删除该设备，然后再重新插入。不支持“改变设备类

型”(Change device type) 功能。

– 虽然设备本身不能复制或插入，但可以复制或插入它的下级对象（如块）。

– 在网络视图中，不能使用替代模块更改网络组态。

– 可以显示交叉引用。但是，由于不能与原来的模块进行在线比较，因此交叉引用只能

反映项目中上一次保存的状态。

参见

项目的基本知识 (页 9)
创建一个项目 (页 11)
使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
升级项目 (页 29)
显示项目属性 (页 18)
保存项目 (页 14)
关闭项目 (页 15)
从项目列表中删除项目 (页 16)
删除项目 (页 17)

1.4 打开 近使用的对象

使用菜单命令“编辑 > 打开 近使用的对象”(Edit > Open last object used)，显示 TIA Portal 
中 近使用的对象，并在相关联的编辑器中打开。使用该功能，可直接从菜单继续编辑 近

使用的对象。 

创建和管理项目

1.4 打开 近使用的对象
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该列表中可显示 20 个 近使用的对象，按使用的时间顺序排列。 
使用菜单命令“清空列表”(Clear list)，可清除该列表中的所有条目。

该列表的视图与当前的活动区域相关联。例如，与导航视图或所用的编辑器相关联。 
该列表可用于以下区域： 
• 项目和项目库

• 全局库

• 多用户本地会话与服务器项目

• 参考项目

• 在线访问 
打开 TIA Portal 中的多个实例时，上一次所用对象的视图在上一次关闭实例时保存。

近使用对象的列表与 Windows 用户配置文件相关联。因此，即使 TIA Portal 已关闭，该

列表仍可用。 

1.5 保存项目

可以随时以相同或不同的名称保存项目。甚至在项目仍然包含错误元素时也可以保存项目。

保存项目  
要保存项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“保存”(Save) 命令。
对项目的所有更改都以当前项目名称保存。

项目另存为

要以其它名称保存项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“另存为”(Save as) 命令。
将打开“将当前项目另存为”(Save current project as) 对话框。

2. 在“保存在”(Save in) 框中选择项目文件夹。

3. 在“文件名”(File name) 框中输入新项目名称。

4. 单击“保存”(Save) 确认输入。
项目即以新名称保存并打开。

创建和管理项目

1.5 保存项目

编辑项目
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说明

撤消操作

谨记保存项目后无法撤消操作。

参见

项目的基本知识 (页 9)
创建一个项目 (页 11)
使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
打开项目 (页 12)
升级项目 (页 29)
显示项目属性 (页 18)
关闭项目 (页 15)
从项目列表中删除项目 (页 16)
删除项目 (页 17)

1.6 关闭项目

步骤

要关闭项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“关闭”(Close) 命令。
如果保存项目之后又进行过更改，则会显示一条消息。 

2. 决定是否要保存更改。

参见

项目的基本知识 (页 9)
创建一个项目 (页 11)
使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
打开项目 (页 12)
升级项目 (页 29)

创建和管理项目

1.6 关闭项目
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显示项目属性 (页 18)
保存项目 (页 14)
从项目列表中删除项目 (页 16)
删除项目 (页 17)

1.7 从项目列表中删除项目

可以从 近使用的项目列表中删除项目。 项目数据会保留在存储介质上。 

步骤

要从 新使用的项目列表中删除项目，请执行以下步骤：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“删除项目”(Delete project) 命令。
将打开“删除项目”(Delete project) 对话框，其中包括 近所用项目的列表。

2. 从列表中选择一个项目

3. 单击“删除”(Remove) 按钮。

4. 单击“是”(Yes) 以确认提示，以从列表中删除该项目。

结果

该项目不再显示在 近使用的项目列表中。 如果再次打开该项目，则会再次将其添加到该

列表中。 

参见

项目的基本知识 (页 9)
创建一个项目 (页 11)
使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
打开项目 (页 12)
升级项目 (页 29)
显示项目属性 (页 18)
保存项目 (页 14)
关闭项目 (页 15)
删除项目 (页 17)

创建和管理项目

1.7 从项目列表中删除项目
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1.8 删除项目

执行删除操作时，将从存储介质中删除全部项目数据。

要求

要删除的项目未打开。

操作步骤  
请按下面的步骤操作来删除现有项目：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“删除项目”(Delete project) 命令。
将打开“删除项目”(Delete project) 对话框，其中包括 近所用项目的列表。

2. 从列表中选择一个项目
如果所需的项目未包括在列表中，则单击“浏览”(Browse) 按钮。导航到期望的项目文件夹，
然后打开项目文件。

3. 单击“删除”(Delete) 按钮。

4. 单击“是”(Yes) 确认。将删除该项目。

结果

从文件系统中删除全部项目文件夹。 

参见

项目的基本知识 (页 9)
创建一个项目 (页 11)
使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
打开项目 (页 12)
升级项目 (页 29)
显示项目属性 (页 18)
保存项目 (页 14)
关闭项目 (页 15)
从项目列表中删除项目 (页 16)

创建和管理项目

1.8 删除项目
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1.9 显示项目属性

可以显示项目属性。在区域导航的“常规”(General) 选项卡中，包含以下项目特性：

• 项目的元数据

包括以下信息：创建时间、作者、文件路径、项目大小、版权、项目语言等等。其中多

数属性可更改。

• 项目历史

项目历史包含项目生命周期内各重要事件的概述。例如，在此可查看创建项目的 TIA Portal 
版本号以及该项目是否已升级等信息。例如，如果在移植期间创建了一个项目，那么也

会在带有移植日期和时间的项目历史表格中记录所创建的项目。如果为某事件创建了一

个日志，则还可直接调用该日志。

• 项目中的支持软件包

将显示处理项目中所有设备所需的附加软件的概述。此外，还将列出已安装的 GSD 文件

（硬件目录中其它设备的设备描述文件）。

• 项目中的软件产品

可以显示项目所需的所有已安装软件产品总览。在“版本”(Version) 列中，将显示存储该

项目时所用软件的项目版本号。

在“保护”(Protection) 选项卡中，可指定块在编译后是否可使用 SIMATIC S7-PLCSIM 
Advanced 进行仿真。为此，可选择复选框“块编译时支持仿真”(Support simulation during 
block compilation)。系统默认禁用该功能。

操作步骤   
若要显示项目属性，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择要打开的项目。

2. 在该项目的快捷菜单中选择“属性”(Properties)。
将打开项目属性对话框。

3. 在区域导航中选择要显示的项目属性。

参见

项目的基本知识 (页 9)
创建一个项目 (页 11)
使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
打开项目 (页 12)
升级项目 (页 29)

创建和管理项目

1.9 显示项目属性
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保存项目 (页 14)
关闭项目 (页 15)
从项目列表中删除项目 (页 16)
删除项目 (页 17)

1.10 使用日志

执行 TIA Portal 中的某些操作时，将会在后台自动创建日志文件。在这些日志中，记录了项

目中所做的更改。系统将自动创建日志记录。如，在移植项目和程序或者从库中更新实例时。

这些日志文件位于项目树的“公共数据”(Common data) 文件夹中。这些日志将以压缩文件

的方式与项目一起存储在项目文件夹中，因此在打开项目后即可读取，而与所用的 PG/PC 无
关。可过滤该日志以查找错误、警告和参考消息。

除了可以在 TIA Portal 中显示这些日志文件，还可以进行打印。

显示日志

要打开一个日志文件，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 文件夹。

2. 在列表中双击所需的日志。
在工作区中将显示该日志的内容。

3. 可选：要显示或隐藏特定类别的报警，请在工具栏中激活或取消激活“错误”(Errors)、“警
告”(Warnings) 或“参考”(Information) 对应的按钮。

删除日志

要删除日志，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择一个日志。

2. 按下 <Del> 键。
这样将从项目目录中和项目树中删除所选日志。

创建和管理项目

1.10 使用日志

编辑项目

功能手册, 11/2022 19



1.11 工厂信息安全

在当前的工业自动化领域数字化进程中，技术优势彰显的同时也增加了工业工厂的安全隐患。

TIA Portal 和 SIMATIC 产品中集成有各种功能特性，可确保工厂的安全运行。如：

• 块的专有技术保护

• 项目的完整性基本保护，可保护项目防止恶意篡改

• CPU 的保护与安全功能

更多信息和安全问题的提交途径，敬请访问：

白皮书及更多信息 (https://www.industry.siemens.com/topics/global/en/industrial-security/
support/Pages/white-papers.aspx)

工业信息安全

工业信息安全不仅仅只是办公室环境内的安全规范与措施。工业信息安全现已成为一种保护

工业工厂安全的综合机制，用于保护工厂防止未经授权的访问、蓄意破坏、信息窃取以及恶

意篡改。采用工业信息安全机制，可确保以下信息安全：

• 可用性

在工业工厂内，系统的可用性具有 高优先等级。应尽可能地降低停机时间。

• 系统与数据的完整性

第三方不得非法对工厂及其工厂数据进行更改。

• 机密性

未经授权，第三方无法获取有关工业工厂的信息及其数据。

创建和管理项目
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综合机制

为确保工业信息安全，除 TIA Portal 中集成的安全功能之外，还需采用其它更多综合措施。

请遵循以下安全措施：

• 工厂信息安全

– 访问保护，防止未经授权人员的访问

– 对重要组件进行物理性访问保护

• 网络安全

– 对办公室系统与工厂网络之间的接口进行控制（如，通过防火墙）

– 工厂网络分段

• 系统完整性

– 使用防病毒软件和白名单软件

– 严格遵循维护与更新流程

– 对机器或设备操作员进行用户身份验证

– 在自动化组件中集成访问保护

1.12 导入和导出 CAx 数据

CAx 文件是 TIA Portal 中生成创建的 XML 文件，用于在不同安装之间或与其它工具（如，

ECAD 系统）进行数据交换。在这些文件中，包含以下信息：

• 单个设备或整个项目的硬件配置（无参数分配）

• 文件夹层级（组）

导入时，恢复文件夹层级。

• 关联设备与子网

导入时，存储在 CAx 文件中的设备将重新连接同一个子网。

• 设备的地址

• 输入与输出的地址区域

• PROFINET I/O 系统和 PROFIBUS DP 主站系统

要求

• 安装有 TIA Openness 
TIA Portal 安装程序将自动安装 TIA Openness 。为此，需在安装程序“组

态”(Configuration) 菜单的“选项”(Options) 中选择 TIA Openness 复选框。

• 项目已打开。

创建和管理项目
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导出项目的 CAx 文件

1. 在“工具”(Tools) 菜单中，单击“导出 CAx 数据...”(Export CAx data...)。 
2. 在“导出 CAx”(CAx Export) 对话框中，选择文件待导出的目录。 
3. 必要时，可更改文件名称并单击“保存”(Save) 进行确认。 

将弹出一个对话框显示导出进度。如需取消导出，可单击“取消”(Cancel)。
导出状态位于巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 选项卡中。此外，在之前输入为日志
文件存储路径的“设置 > 常规 > 数据交换”(Settings > General > Data exchange) 目录中，将
生成一个日志文件。
已导出文件的文件扩展名为“.aml”。

导出设备的 CAx 文件

1. 在项目树中，高亮突出已导出的设备

2. 在快捷菜单中，选择“导出 CAx 数据...”(Export CAx data ...)。
3. 在“导出 CAx”(CAx Export) 对话框中，选择文件待导出的目录。 
4. 必要时，可更改文件名称并单击“保存”(Save) 进行确认。 

将弹出一个对话框显示导出进度。如需取消导出，可单击“取消”(Cancel)。
导出状态位于巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 选项卡中。此外，在之前输入为日志
文件存储路径的“设置 > 常规 > 数据交换”(Settings > General > Data exchange) 目录中，将
生成一个日志文件。
已导出文件的文件扩展名为“.aml”。

导入设备或项目的 CAx 文件

1. 在“工具”(Tools) 菜单中，单击“导入 CAx 数据...”(Import CAx data...)。 
2. 在“导入 CAx”(CAx Import) 对话框中，选择 CAx 文件所在目录。 
3. 单击“打开”(Open) 按钮。

将弹出一个对话框显示导入进度。如需取消导入，可单击“取消”(Cancel)。
有关导入设备的状态反馈信息（如，错误消息），将显示在巡视窗口的“信息 > 常规”(Info 
> General) 选项卡中。此外，在之前输入为日志文件存储路径的“设置 > 常规 > 数据交
换”(Settings > General > Data exchange) 目录中，将生成一个日志文件。

允许更改 CAx 数据格式

进行 CAx 数据交换时，通常使用标准数据交换格式“AutomationML”。交换文件将接收扩展

名为“*.aml”的文件。而不支持扩展名为“*.xml”的导出和导入文件。

在数据交换接收过程中，将生成一个扩展名为“*.log”的日志文件。系统不支持扩展名为“.txt”
的日志文件。
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与其它应用程序交换 CAx 数据

TIA Portal 中直插式子模块（如，总线适配器）的层级结构与其它应用中的不同。因此，在

导入 CAx 数据的 AML 文件中，子模块将显示为所有程序均可使用的定制层级结构。在导入

过程中，AML 文件中子模块的层级结构不影响 TIA Portal 中子模块的层级结构。

说明

与不同产品版本的兼容性

如果要在包含总线适配器的设备间进行文件交换，则需注意以下兼容性信息：

在新版本 TIA Portal 中，可导入旧版本创建的 AML 文件。

但旧版本 TIA Portal 无法导入新版本创建的 AML 文件。

站名称冲突时的导入方式

如果要导入 CAx 文件且当前打开的 TIA Portal 项目中包含同名的站，则将导致冲突错误。此

时，将打开一个导入选项设置对话框。在导入该文件之前，需选择同名站的合并方式。CAx 
文件中的站可进行重命名，并分组合并到一个新的文件夹中。

说明

文件夹的默认名称

系统默认，待导入站的文件夹名称为“ParkingLot”。
用户可自行指定新文件夹的名称。为此，可打开设置，然后导航至“CAx”条目。在“项目中

已存在设备的存储名称”(Name of store for devices that already exist in the project) 字段中，

输入文件夹名称“冲突解决设置”(Settings for conflict resolution)。 

此外，也可指定不导入引发冲突的站，或替换为当前已打开 TIA Portal 项目中的同名站。

创建和管理项目
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项目兼容性 2
2.1 TIA Portal 版本间的兼容性

在 TIA Portal V18 中，也可打开由该版本 TIA Portal 创建的项目。而在打开由 TIA Portal 旧版

本创建的项目之前，需将这些升级为 新版本。

打开由旧版本产品生成的项目。

下表列出了打开由该产品旧版本生成的项目时，TIA Portal 的响应：

TIA Portal 的版本

（相应版本的文件扩展名）

使用 TIA Portal 新版本打开时的响应

V10.5 (.ap10)
V11.x (.ap11)
V12 (.ap12)
V12 SP1 (.ap12)
V13 (.ap13)

在 TIA Portal V18 中，无法直接打开由旧版本 TIA Portal V13 SP1 创建的项目。尝

试打开该项目时，将显示一条消息，提示需使用版本 V13 SP1 打开该项目。 
如果使用 TIA Portal V13 SP1 版本打开该项目，则该项目将在确认后升级为到项目

版本 V13 SP1，并指定文件扩展名“.ap13”。

V13 SP1 (.ap13)
V14 (.ap14)
V14 SP1 (.ap14)
V15 (.ap15)
V15.1 (.ap15_1)
V16 (.ap16)
V17 (.ap17)

用户确认后，该项目将在打开后升级为项目版本 V18，同时文件扩展名为“.ap18”。

TIA Portal 新版本的向下兼容性

与旧版本相比， 新项目版本 V18 进行了功能扩展，因此 新版本中保存的项目不支持向

下兼容。项目版本为 V18 的项目只能使用 TIA Portal V18 或更高版本打开。

按照所分配的功能权限打开项目

如果在用户管理中设置有特定的功能权限，则仅在支持这些功能权限的产品版本中才能打开

该项目的用户管理。
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使用 TIA Portal V12 和 V13 (S7-1200) 加载项目数据

如果使用 TIA Portal V13 加载 S7-1200 CPU 的项目数据，则之后无法再使用 TIA Portal V12 访
问该数据。如果要重新使用 TIA Portal V12 访问该数据，则需将 CPU 先恢复为出厂设置。更

多信息，请参见在线帮助中的“如何将 CPU 设置为出厂设置”。

2.2 使用由可选选软件创建的项目

TIA Portal 支持大量可选软件。如，硬件支持包。如需打开由可选软件创建的项目而该软件

尚未安装，则将发生以下错误：

• 非必要性软件组件缺失：

将显示一个对话框并列出缺失的软件组件。项目打开后，将显示该项目的属性。此时，可

安装缺失的组件。即使不安装缺失的组件，也可使用该项目中所包含的所有设备。但是，

只能使用当前所安装软件所支持的设备。

并在项目树中使用以下符号标识那些因软件组件缺失而导致不支持的设备。

• 缺少必需的软件组件：

将显示一个对话框并列出缺失的软件组件。其中，标记出关键软件组件。而且，只有在

安装这些缺失的软件组件后才能打开该项目。

将特定软件组件的对象从项目中移除后，元信息仍将保留在该项目中。如果该软件组件

当前尚未安装，则此元信息无法打开项目。

此时，可通过“打开项目”(Open project) 对话框中的“清除”(Clean up) 功能，移除不必

要的元信息。

该功能用于创建和清除项目副本，原始项目保持不变。

如果清除成功，则清除项目副本打开。 
如果清除失败，则显示一条错误消息，项目副本将删除。

参见

项目的基本知识 (页 9)
创建一个项目 (页 11)
打开项目 (页 12)
升级项目 (页 29)
显示项目属性 (页 18)
保存项目 (页 14)
关闭项目 (页 15)
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从项目列表中删除项目 (页 16)
删除项目 (页 17)

2.3 升级项目

2.3.1 有关升级项目的常规信息

仅当将 TIA Portal V13 SP1 项目升级为 TIA Portal 新版本后，该版本的项目才能打开。打

开该项目时，系统将提升进行项目升级。

要了解使用产品其它版本项目时的可用选项，请参见“TIA Portal 版本间的兼容性 (页 25)”部
分。

升级设有专有技术保护的模块

设有专有技术保护的块无法自动随项目一同升级。 
项目升级前，需要在设置有专有技术保护的 TIA Portal 版本中先移除该块的专有技术保护设

置。

之后，在 TIA Portal 新版本中重新设置专有技术保护。更多信息，请参见“升级专有技术

保护块 (页 31)”部分。

升级受保护的项目

如果需要对由早期产品版本中管理员保护的项目进行升级，则用户需在该项目中注册为项目

管理员并具有对该项目数据的访问权限。 
要升级受保护项目，需要具有“升级项目”功能权限。根据要升级的项目版本，可能还需要

其它功能权限或角色。 
对受保护的项目进行升级时，“登录”(Login) 对话框随即打开。为此，可选择用户类型，并

输入用户名和密码。 
更多信息，请参见“TIA Portal 中用户管理的基本知识”和““升级项目”功能权限”部分。

升级全局库

由于全局库独立于项目，因此不会自动随项目一起升级。如果要继续使用较低版本中的 TIA 
Portal 的全局库，则需升级这些全局库。有关升级全局库的更多信息，请参见

“AUTOHOTSPOT”部分。
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指令版本

创建用户程序时，所用指令的版本可能不同。TIA Portal 的不同产品版本可包含不同的指令

版本。用户可将项目和指令升级为 新版本。之后，即可使用新的指令版本。升级后，新的

指令版本不会自动应用在用户程序中。要使用新版本，需对用户程序进行更新。有关“指令

版本”的更多信息，请参见“编程编辑器”部分。

Multiuser Engineering
要升级多用户工程组态项目，请遵循“升级多用户工程组态项目 (页 31)”中指定的操作标准。

许可证缺失的情况下升级项目

升级项目不需要许可证。如果没有许可证或没有合适的许可证，则无法使用产品中的所有功

能。

例如，使用 STEP 7 Basic 许可证，则无法使用 STEP 7 Professional 许可证提供的功能。

项目升级后的设备备份

如果项目包含设备备份，则在项目升级过程中，备份不会更新。如果在项目升级后编译程序

数据并将数据加载到设备，则之后会创建设备的新备份。

要创建设备备份，请遵循“创建 S7 CPU 的备份”章节中的具体操作步骤。

项目升级后的在线连接

如果在已升级的项目中没有块发生修改，则这些块或 PLC 数据类型通常不标识在线/离线差

异。在项目树中右侧中，显示以下符号：

如果没有块或 PLC 数据类型发生修改，却显示在线/离线差异，则可能是因为校验和不一致

错误。在项目树中右侧中，显示以下符号：

虽然校验和不一致，但这些块或 PLC 数据类型均兼容可用。即，程序执行不受升级影响。升

级后，可建立在线连接并立即开始监视。

更多信息，请参见“比较编辑器”： 
• “块属性”(Block properties) 类别中的在线/离线不同，由校验和不一致导致。这些块兼容

可用。

• 而“目标数据”(Target data) 类别中的在线/离线不同，则为真的不同。即，程序代码和含

义不同，程序需要重新编译并重新加载。

另请参见“AUTOHOTSPOT”。

项目兼容性
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参见

使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
升级项目 (页 29)
显示项目属性 (页 18)

2.3.2 升级项目

在下文中，介绍了如何升级 TIA Portal 旧版本项目。

升级 TIA Portal V14 或更高版本的项目

要升级 TIA Portal V14 版本的项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“打开”(Open) 命令。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并显示 近使用的项目列表。

2. 从列表中选择一个项目，然后单击“打开”(Open)。
3. 如果所需的项目未包括在列表中，则单击“浏览”(Browse) 按钮。浏览到指定项目文件夹，然

后打开该项目文件。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开。

4. 单击“升级”(Upgrade)。
“升级项目/库”(Upgrade project/library) 对话框随即打开。

5. 单击“确定”(OK)。
该项目将进行升级，并打开为该项目的 新版本。

6. 在设备的快捷菜单中，选择“编译 > 硬件（全部重新生成）”Compile > Hardware (rebuild all) 
命令，编译所有设备的硬件。

升级使用 TIA Portal V13 SP1 创建的项目

要升级使用 TIA Portal V13 SP1 创建的项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“打开”(Open) 命令。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并显示 近使用的项目列表。

2. 从列表中选择一个项目，然后单击“打开”(Open)。
3. 如果所需的项目未包括在列表中，则单击“浏览”(Browse) 按钮。浏览到指定项目文件夹，然

后打开该项目文件。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开。

4. 单击“升级”(Upgrade)。
“升级项目/库”(Upgrade project/library) 对话框随即打开。

5. 单击“确定”(OK)。

项目兼容性
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6. 单击“确定”(OK)，确认提示窗口。
该项目将进行升级，并打开为该项目的 新版本。

7. 编译项目中所有设备的硬件和软件。

使用 TIA Portal V10.5 的模板副本升级 TIA Portal V13 SP1 项目

进行项目升级之前，需检查由 TIA Portal V10.5 创建的模板副本是否包含在项目库中。如果

在项目中使用固件版本为 V1.0 的 S7-1200 CPU，而且在升级过程中接收到一条消息时，则

需使用该模板副本。即使该 CPU 未组态，也同样如此。此时，该 CPU 将作为项目库中的一

个模板副本。

因此，在使用模板副本对 TIA Portal V10.5 项目进行升级之前，应执行以下操作：

1. 在项目中使用一次由 TIA Portal V10.5 创建的各模板副本。

2. 从项目库中删除受影响的模板副本。

3. 在该项目中，使用这些对象重新创建模板副本。

4. 将该项目保存为 TIA Portal V13 SP1 版本。

之后，可将该项目升级为 新版本。

升级使用 TIA Portal V13 或更早版本创建的项目

对于使用 TIA Portal V13 或更早版本创建的项目，在该 TIA Portal 中无法升级和打开。首先，

使用产品版本 V13 SP1 升级 TIA Portal V13 或更低版本的项目。之后，再使用 TIA Portal 
新版本将项目升级为 新项目版本。

有关升级早期项目版本的更多信息，敬请访问“西门子工业在线支持 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109476392)”。

参见

升级专有技术保护块 (页 31)
有关升级项目的常规信息 (页 27)
升级多用户工程组态项目 (页 31)
项目的基本知识 (页 9)
创建一个项目 (页 11)
使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
打开项目 (页 12)
显示项目属性 (页 18)
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保存项目 (页 14)
关闭项目 (页 15)
从项目列表中删除项目 (页 16)
删除项目 (页 17)

2.3.3 升级多用户工程组态项目

在下文中，介绍了如何升级多用户工程组态项目。

操作步骤

要升级多用户工程组态项目，请按以下步骤操作：

1. 在升级之前，将所有现有的本地会话保存到多用户服务器项目中。

2. 将该多用户服务器项目保存为一个单用户项目。

3. 升级单用户项目。

4. 升级后，再基于该单用户项目创建一个多用户项目。

5. 从已升级的多用户项目，为所有操作员重新创建本地会话。

参见

升级项目 (页 29)

2.3.4 升级专有技术保护块

出于安全考虑，块的专有技术保护操作与设置专有技术保护的 TIA Portal 版本相关。即，升

级后，使用之前的密码无法打开和编辑早期产品版本中设置的专有技术保护的块。但这些块

可下载到控制器中且可以执行。如果要在升级后打开和编辑这些块，则需删除这些块的专有

技术保护后重新设置。
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操作步骤

要升级专有技术保护块，请按下列步骤操作：

1. 在“编辑”(Edit) 菜单中，使用“专有技术保护”(Know-how protection) 命令移除使用早期版
本创建的块专有技术保护功能。
更多详细信息，请参见“移除块的专有技术保护”部分。

2. 遵循“升级项目 (页 29)”部分中的介绍，对该项目进行升级。

3. 在“编辑”(Edit) 菜单中，使用“专有技术保护”(Know-how protection) 命令重新设置由早期
产品版本创建的块专有技术保护功能。
更多详细信息，请参见“设置块的专有技术保护”部分。

2.3.5 升级 WinCC 项目

升级期间出错

如果项目包含当前版本的 WinCC 不再支持的设备或设备版本，则会收到错误消息“使用旧

版本的 WinCC 打开项目并更改项目和库中的设备或设备版本。”(Open the project with an 
older version of WinCC and change the device or the device version in the project and the 
library.)要将项目升级到当前版本，需要在旧版本的 WinCC 中打开项目，并将设备类型或版

本更改为当前 WinCC 版本支持的值。

不受支持的设备可能存在于以下位置的项目中：

• 项目树中的设备

• 项目库主副本中的设备

更改项目树中的设备类型或设备版本

要更改项目树中设备的设备类型或设备版本，请按以下步骤操作：

1. 在过时设备的快捷菜单中选择“更改设备/版本”(Change device/version) 命令。

2. 在“更改设备”(Change device) 对话框中，选择当前版本的 WinCC 支持的设备或设备版本作
为新设备。  

更改库中的设备类型或设备版本

要更改项目库中设备的设备类型或设备版本，请按以下步骤操作：

1. 在项目库的主副本中搜索过时的设备。

2. 将主副本从项目库复制到项目树中。

3. 记下主副本的名称。删除项目库中的主副本。

4. 在过时设备的快捷菜单中选择“更改设备/版本”(Change device/version) 命令。

项目兼容性
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5. 在“更改设备”(Change device) 对话框中，选择当前版本的 WinCC 支持的设备或设备版本作
为新设备。  

6. 基于此设备创建项目库的新主副本。

7. 为新的主副本指定与已删除的主副本相同的名称。 

版本差异较大

对于较大的版本跳转，例如从 V13 升级到 V17，V13 中提供的任何设备版本都可能在 V17 中
不受支持。在这种情况下，需要另一个 WinCC 版本，例如 V15.1，首先使用此版本更改 
V15.1 中的过时设备。

1. 将项目升级到 V15.1。
2. 在 V15.1 中，更改项目树和库中所有过时设备的设备类型或设备版本。

3. 将项目升级到 V17。
4. 可选：在 V17 中，更改项目树和库中所有过时设备的设备类型或设备版本。

设备和设备版本不受支持

  WinCC V16 WinCC V17 WinCC V18
KTP400 Basic 第 2 
代

  13.0.0.0、14.0.0.0 13.0.0.0、14.0.0.0

KTP700 Basic 第 2 
代

  13.0.0.0、14.0.0.0 13.0.0.0、14.0.0.0

KTP900 Basic 第 2 
代

  13.0.0.0、14.0.0.0 13.0.0.0、14.0.0.0

KTP1200 Basic 第 2 
代

  13.0.0.0、14.0.0.0 13.0.0.0、14.0.0.0

KTP400F Mobile 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KTP700 Mobile 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KTP700F Mobile 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KTP900 Mobile 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0
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  WinCC V16 WinCC V17 WinCC V18
KTP900F Mobile 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、

14.0.0.0
11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

Mobile Panel 177 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0
Mobile Panel 277 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0
KP400 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、

13.0.0.0、14.0.0.0
11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KP700 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KP900 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KP1200 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KP1500 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

KP1500 Comfort 
V2

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

KTP400 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

TP700 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

TP700 Comfort 
INOX PCT

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

TP700 Comfort
（户外）

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

TP900 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

TP900 Comfort 
INOX PCT

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

TP1200 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

TP1200 Comfort 
INOX PCT

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0
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  WinCC V16 WinCC V17 WinCC V18
TP1200 Comfort 
PRO

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

TP1500 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

TP1500 Comfort
（户外）

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

TP1500 Comfort 
V2

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

TP1900 Comfort 
PRO

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

TP2200 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

TP2200 Comfort 
V2

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

WinCC 高级版运行

系统

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

可使用工业在线支持中的兼容性工具 (https://support.industry.siemens.com/kompatool/
pages/main/index.jsf)找到所有 HMI 设备的详细兼容性列表。

2.4 与工厂组态的兼容性

要能够使用所有的在线功能，TIA Portal V18 的工厂组态必须与已打开项目的项目版本相兼

容。在进行工厂设计时，需仔细考虑以下兼容性因素：

• 硬件及其固件版本

TIA Portal V18 需支持各个设备及其固件版本，且这些设备应位于已打开的项目内。

• 相应设备中的用户程序

设备中的所有块和指令必须包含在 TIA Portal V18 中，且已就绪可用于已打开项目的项目

版本。 

项目兼容性

2.4 与工厂组态的兼容性

编辑项目

功能手册, 11/2022 35

https://support.industry.siemens.com/kompatool/pages/main/index.jsf
https://support.industry.siemens.com/kompatool/pages/main/index.jsf


项目版本对兼容性的影响

在 TIA Portal V18 中，可编辑项目版本为 V18 的项目。只能加载与所用 TIA Portal 版本相兼

容系统的硬件配置和软件。

使用 S7-1200 和 S7-1500 产品系列的 CPU 时，可在显示屏、Web 服务器以及 TIA Portal 的
在线与诊断视图中显示与 CPU 中各块兼容的产品版本。但请注意，如果要与 CPU 一同使用，

仅项目版本相兼容还不足够。CPU 本身及其固件版本必须与已安装的 TIA Portal 版本以及安

装的各种产品相兼容。

在项目属性中，可查看当前已打开项目的项目版本。

项目升级后的在线连接

将项目从版本 V14、V14 SP1、V15、V15.1、V16 或 V17 升级为版本 V18 后，可在线连接

之前由版本 V14、V14 SP1、V15 、V15.1、V16 或 V17 下载的设备。这些设备的块功能保

持不变，无需重新编译。 
此时，扩展工厂组态或为设备添加新功能而不会影响工厂组态中的其它设备。

在项目树和比较编辑器中，设备上的覆盖符号表示项目版本存在差异。

下图中的符号表示，程序块均未更改时项目版本存在差异。

如果块均未修改，则不会标识在线/离线差异。

下图中的符号表示，程序块发生更改时项目版本存在差异。

如果块已修改，则将标识这些块的在线/离线版本存在差异。由于仅版本相同的块才能下载到 
TIA Portal V18 中，因此这些块无法从设备中下载。

不兼容的块

如果所组态的设备已在线连接，则将执行离线/离线比较。如果在线模块与某个项目的项目

版本不兼容，则项目树中不兼容的块将标识为以下符号：

项目兼容性
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将软件下载到设备中

如果要将软件下载到上次使用 TIA Portal V17 或更早版本下载的设备中，则需将整个软件重

新下载到此设备中。此时，无法仅加载更改的内容。在上次使用 TIA Portal V18 或更高版本

下载的设备上，只能下载该软件的更改。

参见

项目的基本知识 (页 9)
有关升级项目的常规信息 (页 27)
升级项目 (页 29)
显示项目属性 (页 18)
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归档和恢复项目 3
3.1 进行项目归档

归档和传输项目     
如果一个项目的处理时间比较长，则可能会产生大量文件，尤其是在使用扩展硬件配置时。

因此，用户可能会希望缩小项目的大小，例如，在将项目归档到外部硬盘驱动器上时，或者

在通过电子邮件发送项目时需要使用较小的文件时。

用户可以通过创建项目归档来缩小项目的大小：TIA Portal 项目归档都是压缩或解压缩文件，

每个归档都包含一整个项目，其中包括项目的整个文件夹结构。在将项目目录压缩成归档文

件之前，所有文件将减少至只包含基本组件，从而进一步缩小项目大小。

项目归档的文件扩展名为“.zap[TIA Portal 的版本号]”。由 TIA Portal V18 创建的项目，文件

扩展名为“.zap18”。
要打开项目归档，则需对该项目归档进行恢复。通过恢复，可将归档文件及其包含的项目文

件都解压缩到项目的初始目录结构中。

参见

恢复压缩项目 (页 40)
创建项目归档 (页 39)

3.2 创建项目归档

项目的当前项目版本可归档为压缩文件或非压缩文件。为此，待归档的项目不得在 TIA Portal 
打开。

通过将项目归档为压缩文件，可减少项目的存储空间。

说明

进行归档时，使用所打开项目的 新保存状态。为此，需要在使用归档功能之前先保存项目。

这样可确保 近执行更改都包含在归档项目中。
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操作步骤 
要归档一个项目，请按以下步骤操作：

1. 从“项目”(Project) 菜单中，选择“归档...”(Archive...) 命令。
“归档”(Archive) 对话框随即打开。

2. 在“源路径”(Source path) 域中，选择扩展名为“.ap18”的项目文件。

3. 要创建一个压缩的归档文件，可选择“归档为压缩文件”(Archive as compressed file) 选项。

4. 如果不希望归档搜索索引和 HMI 编译结果，则可选择选项“丢弃可恢复的数据”(Discard 
restorable data)。
必要时，可以恢复丢弃的数据。 

5. 要自动添加日期和时间信息，可选择“在目标名称中添加日期和时间”(Add date and time to 
the target name)。 

6. 在“目标路径”(Target path) 域中，选择归档文件的保存目录或该项目的新目录。
在“选项 > 常规 > 归档设置 >项目归档的存储位置”(Options > General > Archive settings > 
Storage location for project archives) 中，可设置默认目录。

7. 单击“归档”(Archive)。

结果

创建了一个项目归档。压缩后的项目文件扩展名为“.zap18”。归档文件中包含完整的项目目

录。为了节省空间，已压缩归档的各个文件可减小为只包含基本组件。

对于未压缩的项目，仅在指定的存储位置处创建原始项目的目录副本。 

参见

进行项目归档 (页 39)
恢复压缩项目 (页 40)

3.3 恢复压缩项目

使用“打开”(Open) 功能，提取 TIA Portal 的项目归档。这将恢复包含所有项目文件的项目

目录结构。

要求 
项目未打开。

归档和恢复项目

3.3 恢复压缩项目
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操作步骤

要提取项目归档，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“打开”(Open) 命令。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开。

2. 单击“浏览”(Browse)。
3. 选择项目归档。

4. 单击“打开”(Open)。
5. 选择归档项目解压缩的目标目录。

6. 单击“选择文件夹”(Select folder)。

结果

项目将解压缩到所选择的目录中并立即打开。如果所提取的项目归档中包含采用产品版本 
V13 SP1 创建的项目，则可能需要升级该项目。在打开项目时，将自动立即显示该提示信息。

有关应用的相应规则，请参见“使用由可选选软件创建的项目 (页 26)”部分。搜索索引和 HMI 
编译结果将在后台自动地恢复。

参见

进行项目归档 (页 39)
打开项目 (页 12)
使用由可选选软件创建的项目 (页 26)
升级项目 (页 29)

归档和恢复项目

3.3 恢复压缩项目

编辑项目
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归档和恢复项目

3.3 恢复压缩项目

编辑项目
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使用参考项目 4
4.1 参考项目的基本知识

简介

除了当前项目外，还可以选择打开其他项目或本地会话作为参考。可以通过以下方式使用这

些参考项目：

• 可以将参考项目中的单个对象拖放到当前项目中，然后进行编辑。

• 可以打开指定对象，例如，以只读方式打开参考对象中的代码块。但是，并不适用于所

有元素。

• 可以使用离线/离线比较功能，比较参考项目的设备和当前项目的设备。 
请注意，参考项目都是只读的。因此参考项目的对象无法更改。因此，仅当将该项目作为常

规项目打开时，引用对象才能应用那些未决的更改（如，对象名称更改）。更改应用后，该

项目可继续用作参考项目。

说明

带有安全设置的站

不能从参考项目复制带有安全设置（如，VPN）的站。必要时，可将参考项目作为常规项目

打开，然后删除该站的安全设置。如果之后将该项目用作一个参考项目，则可将修改后的站

复制到当前项目中。

使用旧版本的 TIA Portal 或不同安装包创建的项目也可作为参考项目打开。在正常打开来自

较低版本的 TIA Portal 的项目时，相同的兼容性规则同样适用。项目归档也可作为参考项目

打开。

另请参见：项目兼容性 (页 26) 

参见

比较参考项目 (页 45)
打开和关闭参考项目 (页 44)

编辑项目
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4.2 打开和关闭参考项目

简介

可将项目和本地保存的会话作为参考项目打开。

打开参考项目

要打开参考项目，请按以下步骤操作：

1. 在“视图”(View) 菜单中，选中“参考项目”(Reference projects) 复选框。
“参考项目”(Reference projects) 选项板将显示在项目树中。

2. 在项目树的“参考项目”(Reference projects) 选项板中，单击工具栏中的“打开参考项
目”(Open reference project)。
将打开“打开参考项目”(Open reference project) 对话框。

3. 浏览到指定项目文件夹，然后打开该项目文件或项目归档。 
– TIA Portal V18 项目的扩展名为“.ap18”。TIA Portal 较早版本项目的扩展名为“.ap[版本

号]”。
– TIA Portal V18 项目归档文件的扩展名为“.zap18”。TIA Portal 较早版本的项目归档扩

展名为“.zap[版本号]”。
– ultiuser Engineering 系统中的项目扩展名为“.als18”。
– Multiuser Engineering 系统中本地会话的结尾为“..._LS.als18”。
– 独占式工程组态系统中本地会话的结尾为“..._ES.als18”。

4. 单击“打开”(Open)。
所选择的项目或项目归档将作为一个只读参考项目打开。

关闭参考项目

要关闭参考项目，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“参考项目”(Reference projects) 选项板中，选择要关闭的参考项目。

2. 单击工具栏中的“关闭参考项目”(Close reference project)。
将关闭所选的参考项目。

参见

参考项目的基本知识 (页 43)
比较参考项目 (页 45)

使用参考项目

4.2 打开和关闭参考项目
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4.3 比较参考项目

简介

可以将参考项目中的设备与当前项目中的设备进行比较，或者与相同或其它参考项目或库中

的设备进行比较。  

说明

请注意以下事项：

• 无法指定比较对象的操作，这是因为参考项目为写保护。

• 如果所比较对象的类型允许执行详细比较，则可以进行详细比较。

• 比较参考项目时，可以在自动比较和手动比较之间进行切换。

操作步骤

要比较参考项目的对象和当前项目的设备对象，请执行以下步骤：

1. 在项目树中，选择要与参考项目的数据进行数据比较的设备而且该设备允许进行离线/离线比
较。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
比较编辑器随即打开，所选择的设备将显示在左侧区域内。

3. 打开项目树中的“参考项目”(Reference projects) 选项板。

4. 选择要与当前项目的设备数据进行比较的参考项目中的设备。

5. 将参考项目中的设备拖放到比较编辑器的右侧区域。
在“状态和操作”区域中，可以使用一些符号来标识对象的状态。选择一个对象后，对象的
属性以及所分配设备的相应对象将清晰地显示在属性比较中。
通过将其它设备从当前项目、库或引用点拖放到比较区域内，可随时开始新的比较操作。这
与拖放到比较区域的设备无关。

6. 如果需要，可对支持详细比较操作的对象进行详细比较。

说明

用户可从块、PLC 变量和 PLC 数据类型的参考项目中直接启动详细比较。更多信息，请参见

“比较 PLC 程序”部分。

参见

参考项目的基本知识 (页 43)
打开和关闭参考项目 (页 44)

使用参考项目
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编辑项目

功能手册, 11/2022 45



使用参考项目

4.3 比较参考项目

编辑项目

46 功能手册, 11/2022



使用 TIA Portal Version Control Interface 5
5.1 TIA Portal Version Control Interface 基本知识

简介

通过 TIA Portal Version Control Interface，可将外部的版本控制程序连接到 TIA Portal 中。通

过这种方式，可与用户首选的版本控制程序轻松进行项目数据交换。为此，应将 PC 中的一

个或多个目录定义为工作区。之后，版本控制程序和 TIA Portal 均可访问这些工作区。因此，

TIA Portal 不会直接与版本控制程序进行交互。 
在 TIA Portal 中，将通过符号指示工作区中的对象与 TIA Portal 中的对象完全相同，或存在

差异。如果存在差别，则可同步工作区与 TIA Portal。通过版本管理服务器，可对工作区中的 
TIA Portal 对象进行版本管理。 

说明

有关对象组合操作的详细信息，请参见版本控制程序的帮助文件。

使用工作区

工作区可用作 TIA Portal 与外部版本控制程序间的同步目录。在 TIA Portal 中定义新的工作

区并连接到文件系统中的某个目录后，即可将 TIA Portal 中的对象导出到该工作区中。在外

部版本控制程序中，应将该目录放置在文件系统的版本管理下。具体操作步骤，取决于所使

用的版本控制程序。之后，可使用该工作区对 TIA Portal 和外部版本控制程序进行同步。因

此，在 TIA Portal Version Control Interface 中，工作区非常重要。

外部版本控制程序可管理以下对象类型：

• 组织块 (OB)
• 函数块 (FB)
• 功能 (FC)
• 数据块 (DB)
• PLC 数据类型

• PLC 变量表

以上对象类型如果未设置密码或密码已知，则可用作故障安全对象。

编辑项目
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不过，以下对象不能与外部版本控制程序进行同步：

• CEM 块
• 专有技术保护块

• 库类型

支持的对象不能使用工作区编辑器进行编辑，只能在诸如程序编辑器之类的相关编辑器中编

辑。项目中上述对象类型的更改将自动应用到工作区编辑器中。因此，项目区中通常为项目

的 新版本。 
可选择配置外部比较程序。随后可在工作区编辑器中使用该比较程序确定项目中的对象与连

接到该对象的工作区文件之间的区别。 

说明

请注意，如果文件或目录已检入外部版本控制程序中，则无法导出或进行同步，因此将设置

为写保护。如果需要通过 TIA Portal 访问这些文件或目录，则需检出所有文件和目录。

工作区语言

工作区语言用于指定待导出/导入对象的语言。工作区语言与 TIA Portal 设置的界面语言无关。

在多语言团队中，即使所用的接口语言不同，但连接通用版本控制程序的工作区语言却相同。

导出的系统文件夹使用指定的工作区语言进行命名。例如，如果工作区语言为英语，即使界

面语言设置为德语，“Program blocks”文件夹也会导出为“Program blocks”。 
工作区语言在组态工作区时指定。但在首次选择后，工作区语言无法再更改。这样，可避免

产生不一致错误。

连接选件

将对象从 TIA Portal 导出到工作区后，该对象将关联此工作区中的相应文件。该工作区文件

可与 TIA Portal 项目内同一设备中的其它任何对象进行关联。但如果项目中包含多个设备，

则该工作区文件也可关联不同设备中的其它对象。这样，该对象可在项目的其它位置进行重

用。  
但如果同时多个对象同时使用该工作区文件，则可能存在覆盖风险。此时，可使用同步操作

“导出”(Export)，确保仅一个对象使用该文件。但如果多个对象均设置为“导出”(Export)，
则系统不会执行同步操作，同时弹出一条消息。这样可确保其它对象不会更改此工作区文

件。 

使用 TIA Portal Version Control Interface
5.1 TIA Portal Version Control Interface 基本知识
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安装 Version Control Interface
安装“TIA Portal Openness”后，即可使用 Version Control Interface，无需再单独安装。

说明

请注意以下事项：

• 西门子提供的该软件中不含任何版本控制程序。因此，客户负责所使用的版本控制程序的安
装、操作和安全。

• 安装 TIA Portal Version Control Interface 的 PC 系统由客户全权负责。

参见

工作区编辑器概述 (页 49)
导出格式概述 (页 58)
配置外部比较程序 (页 60)
组态工作区 (页 67)
导出和导入对象 (页 70)
将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。 (页 75)
同步对象 (页 72)
编辑对象的工作区信息 (页 74)

5.2 工作区编辑器概述

工作区编辑器的功能

在工作区编辑器中，可组态本地工作区以及在 TIA Portal 与本地工作区间进行对象交换。在

工作区编辑器中，还可显示对象的状态。如，TIA Portal 中的对象版本与本地工作区中的版

本不同。 

使用 TIA Portal Version Control Interface
5.2 工作区编辑器概述
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工作区编辑器的结构

下图显示了“工作区”编辑器中的两个主要区域：

21

① 项目区

② 工作区

通过切换工作区的视图，可显示未关联的对象。 

项目区

在项目区域，将以层级结构形式显示在工作区内可使用外部版本控制程序进行版本管理的所

有项目元素。此外，还将显示已导出对象的更多信息。

下图显示了项目区的信息：

使用 TIA Portal Version Control Interface
5.2 工作区编辑器概述
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3

2

1

① 项目区

② 项目区工具栏

③ 项目区快捷菜单

下表列出了项目区域中各列的含义：

列 描述

名称 (Name) 对象名称

状态 (Status) 比较状态，用于指示项目中的对象版本是否与本地工作区中的版本

存在差异。

动作 (Action) 消除项目中对象版本与本地工作区中对象版本间差异的操作。

工作区文件 
(Workspace file)

在工作区中，对象存储时的文件名称。 

访问路径 相对于工作区目录，工作区文件相对的路径

对于已导出到工作区中的所有对象，将自动显示比较状态。该比较操作将基于校验和进行。

使用 TIA Portal Version Control Interface
5.2 工作区编辑器概述
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下表列出了项目中对象与所组态工作区中对象的比较结果符号：

符号 描述

项目中对象的比较版本与工作区中的完全相同。

对象只适用于项目中。

项目中对象的比较版本与工作区中的不同。自上一次同步操作后，

TIA Portal 对象已更改。

项目中对象的比较版本与工作区中的不同。自上一次同步操作后，

工作区文件已更改。

项目中对象的比较版本与工作区中的不同。自上一次同步操作后，

TIA Portal 对象和工作区文件均已更改。

比较结果未知。

下表列出了文件夹和其它容器元素的比较结果符号：

符号 描述

项目中与工作区中的所有低层级元素都相同。

一个或多个低层级元素不同。 

通过该工具栏，可访问以下项目区功能：

• 过滤项目区 (Filter project area)
指定将在项目区中显示的对象。

• 更新项目区 (Update project area)
更新项目区视图。

• 从工作区导入更改 (Import changes from workspace)
指定下一次执行同步操作时，将从工作区导入 TIA Portal 项目中的所有已修改对象。

• 将更改导出到工作区 (Export changes to workspace)
指定下一次执行同步操作时，将从 TIA Portal 项目导出到工作区的所有已修改对象。

• 全部导入

指定下一次执行同步操作时，将从工作区导入 TIA Portal 项目中的所有对象。

• 全部导出

指定下一次执行同步操作时，将从 TIA Portal 项目导出到工作区的所有对象。

• 删除未分配工作区文件的对象

指定在执行下一次同步操作时，删除工作区中未分配文件的所有对象。

使用 TIA Portal Version Control Interface
5.2 工作区编辑器概述
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• 放弃所有操作

将所选择的同步操作复位为“无操作”。

• 同步

启动同步过程并执行既定操作。

可使用项目区的快捷菜单执行以下操作：

• 打开 (Open)
在标签编辑器中打开所选对象。

• 删除 (Delete)
删除所选对象。

• 编译 (Compile)
编译所选对象。

• 比较工作区文件

支持将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。该快捷菜单条目仅存在于与其关联

工作区文件有区别的对象中。条目中包含已组态的比较程序以及用于调用设置的“组

态”(Configure) 命令。

• 更新同步状态

更新“状态”(Status) 列中的显示。 
• 同步

包含以下条目，可使用这些条目指定和执行多种同步操作：

– 将对工作区更改的操作设为导入

指定下一次执行同步操作时，将从工作区导入 TIA Portal 项目中的所有已修改对象。

– 将对项目更改的操作设为导出

指定下一次执行同步操作时，将从 TIA Portal 项目导出到工作区的所有已修改对象。

– 将对所有更改的操作设为导入

指定下一次执行同步操作时，将从工作区导入 TIA Portal 项目中的所有对象。

– 将对所有更改的操作设为导出

指定下一次执行同步操作时，将从 TIA Portal 项目导出到工作区的所有对象。

– 复位操作

将所选择的同步操作复位为“无操作”。

– 执行操作

启动同步过程并执行既定操作。

• 导出到工作区

将所选对象导出到工作区。如果工作区文件已连接到此对象，则会覆盖该文件。否则会

创建新的工作区文件。 

使用 TIA Portal Version Control Interface
5.2 工作区编辑器概述
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• 从工作区导入

将工作区元素导入到项目中。如果项目中已包含有连接到该工作区元素的对象，则在导

入过程中将覆盖此对象。否则会创建新对象。

• 转到工作区文件

显示连接到工作区中所选对象的工作区文件。 
• 转至项目树中的对象

显示在项目树中选择的对象。

• 断开连接

终止项目中对象与连接到该对象的工作区文件之间的连接。

工作区

在工作区中，将显示目录中已组态为工作区的所有文件。文件和文件夹采用平铺形式显示，

而非层级结构。双击文件夹，打开并显示该文件夹中的内容。要显示上一级文件和文件夹，

可双击“..\”。 
如果工作区目录中的文件与 TIA Portal 不兼容，该文件也将显示在工作区，但不会导入。 
下图显示了工作区的信息：

3

2

1

① 工作区

② 工作区中的工具栏

③ 工作区中的快捷菜单

使用 TIA Portal Version Control Interface
5.2 工作区编辑器概述
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下表列出了工作区中各列的含义：

列 描述

名称 (Name) 文件名称

内容 (Content) 文件中包含的对象。

修改日期 (Modified) 上一次更改的日期

大小 (Size) 文件大小（字节）

可按照升序或降序对工作区中的列进行排序。为此，请单击要进行排序的列的表格标题。此

操作会按照升序对列进行排序。再次单击该列的表格标题可按降序对该列进行排序。第三次

单击该列的表格标题则可再次取消排序。

通过该工具栏，可访问以下工作区功能：

• 组态工作区

打开一个对话框，组态工作区。

• 显示未关联的文件

打开一个单独的表格视图，显示尚未关联到项目中任何对象的所有文件。 
• 过滤工作区

指定将在工作区中显示的对象。

• 刷新工作区

更新工作区视图。也可在显示工作区时按下 <F5> 键。

• 打开 Windows 资源管理器

打开 Windows 资源管理器，显示工作区中当前活动的目录。

使用快捷菜单命令“打开”(Open)，可在 Windows Explorer 中显示所选择的工作区文件。

未关联文件的视图

通过工具栏的工作区，可打开一个表格视图，显示 TIA Portal 中尚未关联对象的所有文件。

在此视图中，还可通过批量操作将这些文件导入到项目中。

下图显示了未关联文件的视图：
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2

1

① 未关联文件的视图

② 工具栏

③ 项目路径的选择窗口

下表列出了未关联文件视图中各列的含义：

列 描述

名称 (Name) 文件名称

内容 (Content) 文件中包含的对象。

项目路径 (Project 
path)

项目中对象的路径。在该列中，也可选择项目路径。

状态 (Status) 这些图标用于显示相关对象是否选择有一个项目路径：

尚未选择项目路径。

已选择了项目路径。

文件路径 (File path) 文件系统中文件的相对路径

修改日期 (Modified) 上一次更改的日期

大小 (Size) 文件大小（字节）
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通过工具栏，可执行以下功能：

• 组态工作区

打开一个对话框，组态工作区。

• 显示所有文件

显示常规工作区。

• 过滤工作区

指定待显示的对象。

• 刷新工作区

更新视图。 
• 将所选择的文件导入项目中

将所选择的文件导入到通过项目路径指定的项目地点处。 

参见

TIA Portal Version Control Interface 基本知识 (页 47)
导出格式概述 (页 58)
配置外部比较程序 (页 60)
组态工作区 (页 67)
导出和导入对象 (页 70)
将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。 (页 75)
同步对象 (页 72)
编辑对象的工作区信息 (页 74)
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5.3 Version Control Interface 的设置

5.3.1 Version Control Interface 设置概述

概述

下表列出了 Version Control Interface 中可以编辑的设置：

组 设置 描述

导出的文件格式 代码块

数据块

PLC 数据类型

PLC 变量表

工艺对象

导出期间保存对象所采用的文件格式

另请参见：

导出格式概述 (页 58)
更改导出格式 (页 60)

比较程序和参数 已组态的比较程序表 可使用此表组态新的比较程序并查看已组态

的比较程序。

另请参见：

组态外部比较程序 (页 60)
自动分配工作区路径 通过同步操作，自动分配工作区路

径或将分配的工作区路径更新为项

目中相应的对象路径

在同步期间自动分配新的或更改的对象

另请参见：

同步的基础知识 (页 69)

5.3.2 设置导出格式

5.3.2.1 导出格式概述

将当前项目中的对象导出到工作区时，这些对象将按照特定的格式保存。大部分对象的导出

格式可以设定，且不能更改。但某些对象类型，可选择两种不同的格式。
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概述

下表列出了在 TIA Portal Version Control Interface 中，将各种不同对象导出到工作区时所有

的格式：

设置 说明

代码块 – LAD LAD 编程语言的代码块通常导出为 XML 文件（“.xml”）。

代码块 – FBD FBD 编程语言的代码块通常导出为 XML 文件（“.xml”）。

代码块 – SCL SCL 编程语言的代码块可导出为 XML 文件（“.xml”）或 SCL 
文件（“.scl”）格式。

代码块 – STL 编程语言 STL 中的代码块可导出为 XML 文件（“.xml”）或 
STL 文件（“.scl”）格式。

代码块 – GRAPH GRAPH 编程语言的代码块通常导出为 XML 文件（“.xml”）。

数据块 数据块可导出为 XML 文件（“.xml”）或 DB 文件（“.db”）。

PLC 数据类型 PLC 数据类型可导出为 XML 文件（“.xml”）式或 UDT 文件

（“.udt”）。

PLC 变量表 PLC 变量表通常导出为 XML 文件（“.xml”）。

工艺对象 工艺对象通常导出为 XML 文件（“.xml”）。

参见

更改导出格式 (页 60)
TIA Portal Version Control Interface 基本知识 (页 47)
工作区编辑器概述 (页 49)
配置外部比较程序 (页 60)
组态工作区 (页 67)
导出和导入对象 (页 70)
将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。 (页 75)
同步对象 (页 72)
编辑对象的工作区信息 (页 74)
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5.3.2.2 更改导出格式

以下对象类型的导出格式可更改：

• SCL 块
• STL 块
• 数据块

• PLC 数据类型

请注意，只能重新导入设定的格式。

操作步骤

要更改导出格式，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。

2. 在区域导航中，选择“Version Control Interface”组。

3. 更改指定对象类型的导出格式。

结果

应用已更改，且无需分别保存。之后，这些对象可按照所选择的格式导出。已导出的对象将

保留当前格式。

参见

导出格式概述 (页 58)

5.3.3 配置外部比较程序

在 TIA Portal 中， 多可组态 100 个外部比较程序。在工作区编辑器中，可使用这些比较程

序对项目区中的对象与相关工作区中的文件进行详细比较。可将特定的文件类型分配给某一

比较程序，也可为所有文件类型使用某一比较程序。还可以通过比较程序传递下列参数：

• $(Project.TempExportFile.Path)
基于项目中对象的临时导出文件的路径。

• $(Project.TempExportFile.Name)
基于项目中对象的临时导出文件的名称。
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• $(Project.LinkedObject.Path)
项目中所包含对象的路径。

• $(Project.LinkedObject.Name)
项目中所包含对象的名称。

• $(Workspace.RootPath)
工作区的根目录

• $(Workspace.LinkedFile.Path)
工作区文件的路径

• $(Workspace.LinkedFile.Name)
工作区文件的名称

• $(Workspace.LinkedFile.RelativePath)
工作区文件的相对路径

这些参数用作占位符。比较程序启动时，TIA Portal 将使用相应的值替换占位符，然后传送

到比较程序中。要确定比较程序支持的参数，请参见比较程序文档。

已组态的比较程序可通过工作区编辑器中的快捷菜单访问。快捷菜单中所示比较程序的顺序

对应于在比较程序列表中指定的顺序。

可随时编辑或删除已组态的比较程序。如果组态了多个比较程序，还可以指定这些程序在表

中的显示顺序。

有关对 LAD 和 FBD 语言中各块进行图形比较的应用程序，敬请访问以下西门子工业在线支

持网站链接。该应用程序可在 Version Control Interface 的设置中组态为 TIA Portal 中的一个

外部比较程序。应用程序的链接：https://support.industry.siemens.com/cs/document/
109797235 (https://support.industry.siemens.com/cs/de/en/view/109797235)

组态新的比较程序

要组态外部比较程序，请按照以下步骤操作：

1. 打开比较程序件的组态对话框：

– 为此，在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置 > 版本控制接口 > 比较”(Settings > 
Version Control Interface > Comparison) 命令。

– 另外，也可以在工作区编辑器中选择不同于其已连接工作区文件的对象，并单击比较

快捷菜单中的“组态”(Configure) 命令。

比较程序列表显示在工作区中。

2. 双击“新增”(Add new) 或从快捷菜单中选择“新增”(Add new) 命令。
将打开“添加新比较程序”(Add new comparison program) 对话框。

3. 从“文件扩展名”(File extension) 下拉列表中选择要通过该比较程序编辑的文件类型。或者将
设置保留为“所有文件”(All files)。
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4. 在“名称”(Name) 字段中输入比较程序的名称。该名称显示在工作区编辑器的快捷菜单中。因
此应输入一个有意义的名称。

5. 在“程序路径”(Program path) 字段中，输入比较程序可执行文件的路径，或单击“...”从文件
系统中选择可执行文件。请注意，仅可选择扩展名为“*.exe”、“*.com”、“*.pif”、“*.bat”或
“*.cmd”的文件。

6. 在“参数”(Parameter) 字段，输入将在程序启动时传递给比较程序的参数。这两个参数“$
(Project.TempExportFile.Path)”和“$(Workspace.LinkedFile.Path)”已存在，并且足以适用于大
多数情况。要添加其它参数，请单击字段末端的“+”按钮。将打开一个快捷菜单，用户可从中
选择所需参数。另外，也可以在字段中手动输入参数或将参数从字段中移除。

7. 单击“添加”(Add) 将比较程序添加到列表中。

编辑已组态的比较程序

要更改已组态的比较程序的设置，请按以下步骤操作：

1. 打开比较程序件的组态对话框：

– 为此，在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置 > 版本控制接口 > 比较”(Settings > 
Version Control Interface > Comparison) 命令。

– 另外，也可以在工作区编辑器中选择不同于其已连接工作区文件的对象，并单击快捷

菜单中的“配置”(Configure) 命令。

2. 比较程序列表显示在工作区中。

3. 从列表中选择要更改其设置的比较程序。

4. 单击底部的“更改所选比较程序”(Change selected comparison program) 按钮，或从快捷菜
单中选择“编辑”(Edit) 命令。
将打开“编辑比较程序”(Edit comparison program) 对话框。

5. 根据需要更改组态。

6. 单击“更改”(Change)。 

指定表中的顺序。

要更改比较程序在列表中以及在工作区编辑器“与工作区文件比较”(Compare to the 
workspace file) 快捷菜单中的顺序，请按以下步骤操作：

1. 打开比较程序件的组态对话框：

– 为此，在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置 > 版本控制接口 > 比较”(Settings > 
Version Control Interface > Comparison) 命令。

– 另外，也可以在工作区编辑器中选择不同于其已连接工作区文件的对象，并单击快捷

菜单中的“配置”(Configure) 命令。

2. 比较程序列表显示在工作区中。

3. 选择要更改其位置的比较程序。

4. 单击“上移”(Up) 可上移比较程序在列表中的位置，或从快捷菜单中选择“上移”(Up) 命令。
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5. 单击“下移”(Down) 可下移比较程序在列表中的位置，或从快捷菜单中选择“下移”(Down) 命
令。

6. 为所有要更改顺序的应用程序重复此步骤。

删除已组态的比较程序

要删除已组态的比较程序，请按以下步骤操作：

1. 打开比较程序件的组态对话框：

– 为此，在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置 > 版本控制接口 > 比较”(Settings > 
Version Control Interface > Comparison) 命令。

– 另外，也可以在工作区编辑器中选择不同于其已连接工作区文件的对象，并单击快捷

菜单中的“配置”(Configure) 命令。

2. 比较程序列表显示在工作区中。

3. 从列表中选择要删除的比较程序。

4. 单击底部的“删除所选比较程序”(Delete selected comparison program) 按钮，或从快捷菜单
中选择“删除”(Delete) 命令。
所选比较程序会从列表中删除。

参见

TIA Portal Version Control Interface 基本知识 (页 47)
工作区编辑器概述 (页 49)
导出格式概述 (页 58)
组态工作区 (页 67)
导出和导入对象 (页 70)
将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。 (页 75)
同步对象 (页 72)
编辑对象的工作区信息 (页 74)
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5.4 创建和组态工作区

5.4.1 创建工作区

要将 TIA Portal 中的对象与版本控制程序进行同步，至少需要一个本地工作区。TIA Portal 将
在此工作区中进行对象同步。也可以创建多个工作区，但各工作区的名称在项目内必须唯一。

用户可随时更改名称。 

操作步骤

要创建新工作区，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“Version control interface”文件夹。

2. 双击“添加新工作区”(Add new workspace) 命令。
系统将创建一个标准名称的新工作区。

3. 选择新的工作区。

4. 在快捷菜单中，选择“重命名”(Rename) 命令。

5. 为工作区输入唯一名称。 

参见

组态选项概述 (页 64)
组态工作区 (页 67)

5.4.2 组态选项概述

概述

要使用新工作区，需要将其连接到版本控制程序。还可进行其它设置以改进版本控制程序与 
TIA Portal 的协作方式。 
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下表列出了用于工作区的组态选项：

组态 描述

工作区路径 使用工作区路径来组态要用于版本控制的本地目录。 
如果要使用 Version Control Interface，则需要此组态。

版本控制 Add-In 可为工作区组态一个每次导出时运行的 Add-In。为了在“导入 Add-
In”(Import Add-In) 下拉列表中选择此 Add-In，必须在“Add-Ins”任务

卡中将其激活。

此组态是可选的。

导入 Add-In 此外，还可为工作区组态自定义导入 Add-In。扩展工作区快捷菜单

或特定导入工作流程的 Add-In 时需要此项。为了在“导入 Add-
In”(Import Add-In) 下拉列表中选择此 Add-In，必须在“Add-Ins”任务

卡中将其激活。

此组态是可选的。

路径偏移 可使用路径偏移来指定项目结构中的点，从该点开始与工作区同

步。不考虑所有其它区域。 
另请参见：路径偏移的基础知识 (页 66)
此组态是可选的。 

工作区语言 工作区语言定义导出和导入系统文件夹所用的语言。这意味着工作

区也可用于多语言团队。 
工作区语言在首次创建工作区时选择，之后不能更改，这样可以避

免不一致。因此，如果通过版本控制程序连接现有工作区，则工作

区语言已设置，并且下拉列表是只读的。

为了实现团队协作，TIA Portal 会创建“.vci”文件夹并将其保存在本

地工作区路径中。请务必将此文件夹检入版本控制程序，以便所有

团队成员都可以使用。

参见

创建工作区 (页 64)
组态工作区 (页 67)
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5.4.3 路径偏移的基本知识

简介

要在 TIA Portal 中使用 Version Control Interface，必须将项目中的对象导出到工作区。导出

操作在工作区中创建文件，然后将其传输到版本控制程序。此外，文件可通过版本控制程序

存储在工作区中，其中包含新对象。必须导入到项目中。要执行导出或导入，可使用拖放操

作交换对象和文件。 
也可使用以下 TIA Portal 功能轻松执行导出和导入： 
• 自动分配

在设置中，可启用将项目中对象的路径用作工作区中文件路径的选项。自动为新对象和

名称或路径已更改的对象执行“导出（自动分配）”(Export (automatically assigned)) 操
作。对于新对象，在同步期间在工作区中创建相应的文件。分配的文件针对更改的对象

进行调整。 
• 未分配文件视图中的导入功能

可在工作区中打开未分配文件的视图。在此视图中，可查看已定义工作区中存在的但尚

未分配给项目中任何对象的所有文件。TIA Portal 尝试为这些文件预设适用的项目路径。

如果项目路径正确，可一键导入所有文件。

项目和工作区中的结构必须匹配，TIA Portal 才能够为这些功能预设导出和导入路径。否则，

TIA Portal 将无法识别要导出或导入的文件夹或文件。但是，可定义路径偏移，以便用于结

构不同的情况。

路径偏移

如果工作区结构与项目结构不同，则可以在组态工作区时指定路径偏移。路径偏移是添加到

工作区元素的项目路径的一部分。如果 TIA Portal 随后预设路径，则按如下方式应用路径偏

移：

• 导出：TIA Portal 从对象的项目路径中删除路径偏移。 
• 导入：TIA Portal 将路径偏移添加到工作区文件的路径。

此外，还会根据路径偏移对项目进行过滤。例如，项目中有多个 CPU 时，项目区中仅显示

路径偏移中指定的 CPU。项目区呈现的内容更清晰。

路径偏移的一个示例为：

“PLC_1500\Software Units\Unit_1”
对于影响到已组态路径偏移的项目更改，必须手动调整路径偏移。

另请参见：组态工作区 (页 67)
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5.4.4 组态工作区

要将 TIA Portal 中的对象与版本控制程序同步，TIA Portal 和版本控制程序需要一个共享的

本地目录。必须在工作区中组态此本地目录。还可进行其它可选设置。可以随时更改这些设

置，但工作区语言除外。

另请参见： 
组态选项概述 (页 64)

要求

• 项目已打开。

• 已创建工作区。

组态工作区

要组态一个工作区，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“Version control interface”文件夹。

2. 双击要组态的工作区。
工作区编辑器随即打开。

3. 单击工作区工具栏中的“组态工作区”(Configure workspace)。
“组态工作区”(Configure workspace) 对话框随即打开。

4. 输入需进行版本控制的本地目录。也可以使用“搜索”(Search) 功能，选择目录。

5. 如果要在导出时使用特定 Add-Ins，则可在“Version Control Add-In”下拉列表中选择相应的 
Add-In。请注意，只有在“Add-Ins”任务卡中启用 Add-In 后，才能执行该操作。

6. 如果要在导入时使用特定 Add-In，则可在“导入 Add-In”(Import Add-In) 下拉列表中选择相
应的 Add-In。请注意，只有在“Add-Ins”任务卡中启用 Add-In 后，才能执行该操作。

7. 如果要指定路径偏移，请单击“路径偏移”(Path offset) 字段中的“...”按钮。然后选择项目结构
中的点，从该点开始与工作区同步。

8. 仅适用于首次组态：如果要更改工作区语言，请在“工作区语言”(Workspace language) 下拉
列表中选择所需的语言。

9. 单击“确定”(OK)。

终止与已组态工作区的连接

要终止与已组态工作区的连接，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“Version control interface”文件夹。

2. 双击要断开连接的工作区。
工作区编辑器随即打开。
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3. 单击工作区工具栏中的“组态工作区”(Configure workspace)。
“组态工作区”(Configure workspace) 对话框随即打开。

4. 删除指定的路径。

5. 单击“确定”(OK)。
与工作区的连接已终止。如果需要，可组态一个新的工作区。组态新的工作区后，可能需要
对这些对象的工作区信息进行编辑。
另请参见：“编辑对象的工作区信息 (页 74)”

移除所组态的 Add-Ins
要移除工作区或导入中已组态的 Add-In，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“Version control interface”文件夹。

2. 双击待移除 Add-In 的工作区。
工作区编辑器随即打开。

3. 单击工作区工具栏中的“组态工作区”(Configure workspace)。
“组态工作区”(Configure workspace) 对话框随即打开。

4. 在“Version Control Add-In”下拉列表或“导入 Add-In”(Import Add-In) 下拉列表中，选择 上
面的条目。该条目为空白行。

5. 单击“确定”(OK)。

参见

创建工作区 (页 64)
TIA Portal Version Control Interface 基本知识 (页 47)
工作区编辑器概述 (页 49)
导出格式概述 (页 58)
配置外部比较程序 (页 60)
导出和导入对象 (页 70)
将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。 (页 75)
同步对象 (页 72)
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5.5 同步工作区与项目

5.5.1 同步的基础知识

简介

TIA Portal 对象必须先导出到工作区中，版本控制程序才能对其进行管理。可手动执行导出

或使用同步操作。还可随时执行同步操作，以便工作区与项目保持一致。在以下情况下需要

执行同步或导出或导入：

• 项目中的对象已更改。

• 工作区中的文件已更改。

• 在项目中创建了一个新对象。

• 在工作区中添加了一个新文件。

• 文件已从工作区中删除。

比较符号用于指示工作区是否仍与项目同步。还可以打开未关联文件的视图。在其此，可以

查看工作区是否存在尚未关联到项目中任何对象的文件。 
手动导出或导入时，可选择相应的对象或文件并将其拖放到项目或工作区中。同步期间，可

以为单个对象或所有对象选择要执行的特定操作。  
请注意，以下情况下无法导出对象：

• 对象未编译。

• 对象为库类型。

• 对象是一个 CEM 块。

• 对象为设置了未知密码的故障安全对象。

• 对象具有专有知识保护。

• 对象是系统生成的系统块或 PLC 数据类型。

• 对象的目标文件已存在，且与另一对象连接。

• 对象的文件名包含无效字符。

• 对象或路径的全名太长。 
• 没有足够大的可用存储空间。
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文件格式

TIA Portal 中的对象将按照不同的格式导出到工作区中，具体取决于对象类型和编程语言：

• 编程语言 LAD、FBD 和 GRAPH 中的代码块（OB、FB 和 FC）只能导出为 XML 文件。STL 
和 SCL 代码块，可选择导出为 XML 格式或块特定格式。 

• 可选择将数据块导出为 XML 文件或 DB 文件格式。

• 可选择将 PLC 数据类型导出为 XML 文件或 UDT 文件格式。

• PLC 变量表通常导出为 XML 文件。

• 工艺对象通常导出为 XML 文件。

如果从软件单元导出具有命名空间的对象，则导出文件的文件名也具有命名空间。例如，具

有命名空间“BlockNamespace”的“Block”块被导出到文件“BlockNamespace.Block.xml”。 

自动分配

在 TIA Portal 设置中，可激活用于自动分配工作区路径的选项。因此，TIA Portal 自动尝试

将项目中的对象分配给工作区中的文件。适用于首次导出，也适用于项目中的对象发生更改

的情况，例如重命名或移动对象。作为首选方式，TIA Portal 将操作设置为“导出（自动分

配）”(Export (automatically assigned))。用户也可自行选择此操作。另外，对于 TIA Portal 
已设置为自动分配的对象，也可以选择其它操作。

可通过项目区中“操作”(Action) 列的  符号识别已应用此设置的元素。如果同步中设置了

此操作，则具有以下效果：

• 针对项目中的新对象，自动创建相应的工作区文件。

• 对于关联到工作区的现有对象，名称和路径的更改会自动传播到工作区文件。

参见

导出和导入对象 (页 70)
同步对象 (页 72)

5.5.2 导出和导入对象

要求

工作区编辑器已打开。
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将对象从 TIA Portal 导出到工作区中

要将对象从 TIA Portal 导出到工作区中，请按以下步骤操作：

1. 检查待导出对象的名称，确保符合 Windows 文件系统的命名规定。

2. 检查目标介质的可用存储空间是否充足。

3. 在项目区域中，选择待导出的对象。也可选择文件夹、组、软件单元和整个设备作为导出对
象。这些内容在工作区中仍然可用。请注意，选择多个对象时，待导出的对象必须是同一个
文件夹/组中的同类元素。也就是说，不能将 PLC 变量表与块一起导出。

4. 将对象拖放到工作区域中。将对象拖放到“...\”符号处时，这些对象将导出到上一级目录中。
如果选择内容中包含有未编译的对象，则显示对话框“需要编译”(Compiling required)。要导
出这些对象，则单击“是”(Yes)。系统将对这些对象进行编译。如果单击“否”(No)，则只导
出已编译的对象。

5. 如果工作区域已包含同名对象，则“导出”(Export) 对话框打开。选择所需选项，并单击“确
定”(OK) 进行确认。
将执行导出操作，并在完成后显示一条消息。如果导出成功，则已导出的对象将添加到工作
区域中。如果导出无法执行或未完全导出，则输出一条错误消息。要查看日志中的相应条目，
可单击消息窗口中的链接。 
撤消导出时，新导出的对象不会从工作区中移除，只是会终止 TIA Portal 项目中与工作区中
后导出的对象之间的连接。

将对象从工作区导入 TIA Portal 中
要将对象从工作区导入 TIA Portal 中，请按以下步骤操作：

1. 在工作区域中，选择待导入的对象。也可选择文件夹作为导入对象。该文件夹在项目区域中
仍然可用。选择多个对象时，请注意，要导入的对象必须全部是同一个文件夹中的同类元素。 

2. 将对象拖放到项目区域中的有效位置处。 
3. 如果项目区域中已包含同名对象，则“导入”(Import) 对话框打开。选择所需选项，并单击“确

定”(OK) 进行确认。
执行导入操作，并在完成后显示一条消息。如果导入成功，则已导入的对象将添加到项目区
域中。如果导入无法执行或未完全导入，则输出一条错误消息。要查看日志中的相应条目，可
单击消息窗口中的链接。 

也可导出未关联文件视图中的对象。该功能的优势在于，如果工作区的结构与项目结构没有

显著差异，则 TIA Portal 可提供建议的项目路径。 
要将未分配文件视图中的对象导入 TIA Portal 中，请按以下步骤操作：

1. 在工作区中，单击工具栏中的“显示未关联的文件”(Show unlinked files)。
视图随即进行切换，并显示附加列“项目路径”(Project path)、“状态”(Status) 和“文件路
径”(File path)。TIA Portal 可能会提供建议的项目路径。如果文件没有项目路径，则“状
态”(Status) 列中将显示一个红色错误符号。

2. 检查项目路径。如果所有项目路径都存在且正确，则继续执行步骤 6。 
3. 要定义或更改文件的项目路径，可单击“项目路径”(Project path) 列中相应单元格的“...”按钮。

一个包含有项目结构的窗口随即打开。

4. 浏览到指定文件夹，然后确认选择。
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5. 对于所有要定义或更改项目路径的文件，重复执行步骤 3 和 4。
6. 要导入文件，可单击工具栏中的“全部导入”(Import all)。

参见

同步的基础知识 (页 69)
TIA Portal Version Control Interface 基本知识 (页 47)
工作区编辑器概述 (页 49)
导出格式概述 (页 58)
配置外部比较程序 (页 60)
组态工作区 (页 67)
将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。 (页 75)
同步对象 (页 72)
编辑对象的工作区信息 (页 74)

5.5.3 同步对象

比较符号可以指示项目中的对象与工作区中的关联文件之间存在差异的情况。要消除差异，

需要执行同步。为此，可以针对项目中的对象，选择在同步期间执行的操作。 
在选择操作时，提供如下选项：

• 指定具体操作：

对于每个对象，均可指定将其从 TIA Portal 导出到工作区，或从工作区导入 TIA Portal 中。

也可指定在同步过程中特定对象不执行任何操作。 

说明

如果需要，可使用项目区域工具栏中的“放弃所有操作”(Discard all actions) 按钮，将所

有对象的操作设置为“无操作”(No action)。

• 为所有对象指定相同的操作：

如需同步多个对象，则可使用该工具栏为所有对象指定一项操作。之后，所选操作将应

用到所有对象中。

如果在 Version Control Interface 设置中激活了自动分配工作区路径的选项，则针对以下对

象预设操作“导出（自动分配）”(Export (automatically assigned)) ：

• 新对象

• 关联到工作区并且其名称或路径已发生更改的现有对象。
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必要时可更改该操作。

说明

请注意以下事项：

• 仅 TIA Portal 项目中的对象和工作区版本不同时的对象，才能指定相关操作。

• 如果不同设备中的多个对象均已某个工作区文件相关联，则只有一个对象可执行同步操作“导
出”(Export)。

要求

工作区编辑器已打开。

操作步骤

要同步不同版本的对象，请按以下步骤操作：

1. 对于每个对象，转至“操作”(Action) 列，从下拉列表中选择在同步过程中将为该对象执行的
操作，或单击工具栏中以下某个按钮：

– 从工作区导入更改 (Import changes from workspace)
– 将更改导出到工作区 (Export changes to workspace)
– 全部导入

– 全部导出

2. 单击工具栏中的“同步”(Synchronize)。

结果

所有不同版本的对象均执行了所选操作，并在操作完成后立即显示一条消息。如果同步操作

执行成功，则可通过这些对象的比较状态指示 TIA Portal 项目和工作区版本完全相同。如果

同步无法执行，则输出一条错误消息。单击消息窗口中的链接，将显示日志中的相应条目。 

参见

同步的基础知识 (页 69)
TIA Portal Version Control Interface 基本知识 (页 47)
工作区编辑器概述 (页 49)
导出格式概述 (页 58)
配置外部比较程序 (页 60)
组态工作区 (页 67)

使用 TIA Portal Version Control Interface
5.5 同步工作区与项目

编辑项目

功能手册, 11/2022 73



导出和导入对象 (页 70)
将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。 (页 75)
编辑对象的工作区信息 (页 74)

5.6 编辑对象的工作区信息

如果通过工作区与 TIA Portal 进行同步的文件名称或路径发生更改，则 TIA Portal 将无法找

到该文件。在项目区域的“工作区文件”(Workspace file) 列中，与已修改文件相关联的对象

将输出一条消息。可手动更改工作区文件或访问路径，确保 TIA Portal 可再次将该对象与工

作区文件进行同步。

用户也可删除与工作区文件的 TIA Portal 对象连接。之后，该对象将无法再与工作区进行同

步。

要求

工作区编辑器已打开。

更改工作区文件

要更改工作区文件，请按以下步骤操作：

1. 选择要更改工作区文件的对象。

2. 单击“工作区文件”(Workspace file) 字段。 
3. 输入新的文件名，或单击“...”选择文件系统中的文件。

更改访问路径

要更改访问路径，请按以下步骤操作：

1. 选择要更改访问路径的对象。

2. 单击“访问路径”(Access path) 字段。

3. 输入新的相对路径。
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删除与工作区文件的对象连接

要删除与工作区文件的对象连接，请按以下步骤操作：

1. 双击要删除与工作区文件连接的对象中的“访问路径”(Access path) 字段。也可选择该字段并
按下 <F2> 键。

2. 删除路径。
该对象的访问路径和工作区文件已删除。同时，也将删除同步状态和动作的下拉列表。此时，
TIA Portal 对象再次与工作区无关联。

参见

TIA Portal Version Control Interface 基本知识 (页 47)
工作区编辑器概述 (页 49)
导出格式概述 (页 58)
配置外部比较程序 (页 60)
组态工作区 (页 67)
导出和导入对象 (页 70)
将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。 (页 75)
同步对象 (页 72)

5.7 将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。

在 TIA Portal 中，将通过符号指示工作区中的对象与 TIA Portal 中的对象完全相同，或存在

差异。文件夹和其它容器元素将显示低层级元素的状态。 
如果该项目中的对象与相连工作区文件不同，可使用一个外部比较程序进行比较，确定两者

之间的不同之处。工作区编辑器的对象快捷菜单中包含的一个条目可用于开始比较。该快捷

菜单取决于比较程序的组态。仅会提供已针对相应文件类型进行组态的比较程序。如果选择

内容包含不同的文件类型，则会提供为“所有文件”(All files) 设置选择的比较程序。比较程

序在快捷菜单中的顺序对应于比较程序在设置中的顺序。 

要求

• 指定文件扩展名至少组态了一个外部比较程序。 
另请参见“组态外部比较程序 (页 60)”

• SIMATIC Safety：已登录安全管理编辑器。

• 工作区编辑器已打开。
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操作步骤

要比较项目中的对象与关联的工作区文件，请按照以下步骤操作：

1. 在工作区编辑器的项目区中，选择要比较的对象。可以选择多个文件以及文件夹。 
2. 单击快捷菜单中的“与工作区文件比较 >”(Compare to the workspace file >) 命令，并选择所

需比较程序的子菜单。

3. 如果选择内容包含尚未编译的对象，则会收到“需要编译”(Compiling required) 消息。要运行
编译，请单击“是”(Yes)。
将打开已组态的比较程序。根据选择和比较程序，比较结果会显示在比较程序的多个选项卡
或实例中。 

参见

TIA Portal Version Control Interface 基本知识 (页 47)
工作区编辑器概述 (页 49)
导出格式概述 (页 58)
配置外部比较程序 (页 60)
组态工作区 (页 67)
导出和导入对象 (页 70)
同步对象 (页 72)
编辑对象的工作区信息 (页 74)

5.8 使用 Add-Ins 扩展工作区功能

5.8.1 工作区中 Add-Ins 的基本信息

TIA Portal 中的 Add-Ins
在 TIA Portal 中，可使用 C# 和 TIA Portal Openness API 编写用户自定义 Add-Ins，进行功能

扩展。在 TIA Portal 的某些区域中，可在现有快捷菜单中添加用户自定义功能。要创建 Add-
In，需执行以下基本操作步骤：

1. 使用 C# 和 TIA Portal Openness API 创建 Add-In。
2. 使用提供的软件和组态文件，将 dll 文件转换为 addin 文件。

3. 将 addin 文件复制到 TIA Portal 安装目录中。

4. 在“Add-Ins”任务卡中，启用 Add-In。
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在以下章节中，将详细介绍具体的操作步骤和编程方式。

• 使用 Add-ins 扩展 TIA Portal 功能

• Openness：版本控制接口的功能 (VCI)

工作区编辑器中的 Add-Ins
要在版本控制接口的工作区编辑器中使用 Add-Ins，请按以下步骤操作：

• 在工作区中的快捷菜单中，添加常规条目。 
• 在工作区的快捷菜单中，可为 RepositoryAdd-In 添加特定条目。

• 使用这些附加功能，可在工作区中进行拖放和同步操作。

这些 Add-Ins 的创建方式与其它 Add-Ins 基本相同。即，工作区编辑器中的这些 Add-Ins 也
需要执行上述所有操作步骤。但请注意以下不同之处：

• 工作区还需组态工作流 Add-Ins 和 Repository Add-Ins。
另请参见：创建和组态工作区 (页 67)

• 编程时，需使用其它命名空间及其包含的对象。

TIA Portal Add-In Development Tools
可以手动创建 C# 项目以及所需的类和方法，也可以使用 TIA Portal Add-In Development 
Tools。借助 TIA Portal Add-In Development Tools，可以轻松创建 C# 项目并包含以下 Version 
Control Interface 模板：

• TIA Portal VCI Editor Add-In
此模板用于编写自定义 Add-Ins 代码，以扩展工作区的快捷菜单。

• TIA Portal VCI Import Add-In
此模板用于编写具有以下功能的 Add-Ins 程序：

– 在工作区的快捷菜单中，创建具有特定文件和目录导入功能的新条目

– 增强了工作区到项目的拖放操作以及同步操作的导入工作流程

只有在工作区编辑器中选择了 Add-In 作为导入 Add-In 时，才能使用“TIA Portal VCI Import 
Add-In”的扩展。

• TIA Portal VCI Repository Export Add-In
此模板用于编写具有以下功能的 Add-Ins 程序：

– 在工作区的快捷菜单中，创建具有特定文件和目录存储库功能的新条目

– 增强了项目到工作区的拖放操作和同步操作的导出工作流程

只有在工作区编辑器中选择了 Add-In 作为 Version Control Add-In 时，才能使用“TIA Portal 
VCI Repository Export Add-In”的扩展。
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在 Microsoft Visual Studio 2019 或 2022 或 Visual Studio Code 中使用 TIA Portal Add-In 
Development Tools。
有关 TIA Portal Add-In Development Tools 以及所需安装文件的更多信息，请参见 TIA Portal 
安装包的 DVD 2，路径为：“DVD > 支持 > TIA_Portal_Add-In_Tools > 开发”(DVD > Support 
> TIA_Portal_Add-In_Tools > Development)。

参见

编写常规快捷菜单程序 (页 78)
编写 Repository Add-Ins 的快捷菜单程序 (页 82)

5.8.2 编写常规快捷菜单程序

编写常规快捷菜单程序需要执行以下两步操作： 
• 编写 View Provider“VciWorkspaceViewAddInProvider”和“VciEditorAddInProvider”程序

• 编写快捷菜单程序

要求

需要具有 C# 项目来创建类库。

编写 View Provider“VciWorkspaceViewAddInProvider”程序

要编写 View Provider“VciWorkspaceAddInProvider”程序，请按以下步骤操作： 
1. 在项目中创建一个新类，并指定一个具体名称，例如“VciWorkspaceProvider.cs”。
2. 在该类中添加以下两个 using 指令：

– using Siemens.Engineering.AddIn.Menu;
– using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;

3. 将该类声明为“public”，并将其用作“VciWorkspaceViewAddInProvider”的子类： 
public class VciWorkspaceProvider : VciWorkspaceViewAddInProvider
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4. 在新类中输入“override”作为文本，然后在所显示的下拉菜单中选择条目
“GetContextMenuAddIns”。 
该方法是一种补充，目的是包括所有相关组件。 

5. 删除行“return base.GetContextMenuAddIns();”，然后输入以下代码： 
yield return new <Your_Shortcut_Menu_Class_Name>("<Text of 
shortcut menu>"); 
如果在“AddInContextMenu”类中编写快捷菜单程序，且快捷菜单中的条目名为“My AddIn”，
则该行将如下所示： 
yield return new AddInContextMenu("My AddIn");
可选择为快捷菜单指定文本，也可以在编写快捷菜单程序时指定文本。

编写 View Provider“VciEditorAddInProvider”程序

要编写 View Provider “VciEditorAddInProvider”程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目中创建一个新类，并指定一个具体名称，例如“VciEditorProvider.cs”。
2. 在该类中添加以下 using 指令：

using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
3. 将该类声明为“public”，并将其用作“VciEditorAddInProvider”的子类： 

public class VciEditorProvider : VciEditorAddInProvider
4. 在新类中输入“override”作为文本，然后在所显示的下拉菜单中选择条目

“GetVciWorkspaceViewAddInProvider”。 
该方法是一种补充，目的是包括所有相关组件。 

5. 删除行“return base.GetVciWorkspaceViewAddInProvider();”，然后输入以下代码： 
return new GenericContextMenuAddInProvider();

编写快捷菜单程序

要编写新的快捷菜单程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目中创建一个新类，并指定一个具体名称。

2. 在该类中添加以下两个 using 指令： 
– using Siemens.Engineering.AddIn.Menu; 
– using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;

3. 必要时，可添加其它 using 指令。

4. 将该类声明为“public”，并将其用作“ContextMenuAddIn”的子类：
public class GenericContextMenuAddIn : ContextMenuAddIn
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5. 在该类中添加以下方法：
public GenericContextMenuAddIn(string displayName) : 
base(displayedAddinName)
{
}
通过字符串变量“displayedAddinName”，将 Add-In 的标题传递给基本类的设计程序。用户可
根据需要，对“displayedAddinName”进行重命名。 
此外，还可在该类的常量中指定 Add-In 的标题，然后使用该常量。代码如下所示：
private const string s_DisplayName = "Generic Context Menu AddIn";
public GenericContextMenuAddIn() : base(s_DisplayName)
{
}

6. 在该类中添加以下方法：
protected override void 
BuildContextMenuItems(ContextMenuAddInRoot addInRootSubmenu)
{
}

7. 将快捷菜单按钮添加到该方法中：
addInRootSubmenu.Items.AddActionItem<WorkspaceFile>("<Text des 
Kontextmenüeintrags>", Entry1_OnClick);

8. 对所有其它快捷菜单条目，重复步骤 7。使用 OnClick 方法时，需确保每个条目调用一个单独
的方法。 

9. 直接在 OnClick 方法中为按钮创建可执行代码，或者创建在 OnClick 方法中调用的附加类。

完整的常规快捷菜单编程示例

View Provider "VciWorkspaceViewAddInProvider":

 
using Siemens.Engineering.AddIn.Menu;
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
 
namespace VciWorkspaceContextMenu 
{ 
   public class VciWorkspaceProvider : VciWorkspaceViewAddInProvider  
   { 
       public override IEnumerable<ContextMenuAddIn> GetContextMenuAddIns()  
       { 
          yield return new GenericContextMenuAddIn();  
       }  
    } 
}
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View Provider "VciEditorAddInProvider":

 
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
 
namespace VciWorkspaceContextMenu 
{ 
  public class VciEditorProvider : VciEditorAddInProvider  
  { 
     public override VciWorkspaceViewAddInProvider GetVciWorkspaceViewAddInProvider()  
     { 
       return new GenericContextMenuAddInProvider();  
     }  
  } 
}

快捷菜单：

 
using Siemens.Engineering.AddIn.Menu;
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
 
namespace VciWorkspaceContextMenu 
{ 
  public class GenericContextMenuAddIn : ContextMenuAddIn  
  { 
    private const string s_DisplayName = "Generic Context Menu AddIn";
    public GenericContextMenuAddIn() : base(s_DisplayName)  
    {  
    } 
 
    protected override void BuildContextMenuItems(ContextMenuAddInRoot addInRootSubmenu)     
    {  
       addInRootSubmenu.Items.AddActionItem<WorkspaceFile>("Generic Context Menu", 
LogClickDelegate);  
    } 
 
    private void LogClickDelegate(MenuSelectionProvider<WorkspaceFile> 
menuSelectionProvider)  
    {  
       //为快捷菜单第一个条目执行的程序代码     
    }  
  } 
}
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参见

工作区中 Add-Ins 的基本信息 (页 76)
编写 Repository Add-Ins 的快捷菜单程序 (页 82)

5.8.3 编写 Repository Add-Ins 的快捷菜单程序

编写 RepositoryAdd-Ins 的快捷菜单程序时，需执行以下两步操作 
• 编写特定的 Repository Provider“VciRepositoryAddInProvider”程序

• 编程特定的 Repository“Add-In”
要在工作区中使用 Add-In，除了在 TIA Portal 中激活，还需在相应工作区中激活。

要求

需要具有 C# 项目来创建类库。

编程特定的 "VciRepositoryAddInProvider" Repository Provider
要编写特定的 Repository Provider“VciRepositoryAddInProvider”程序，请按以下步骤操作： 
1. 在项目中创建一个新类，并指定一个具体名称，例如“VciRepositoryProvider.cs”。
2. 在该类中添加以下两个 using 指令：

– using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
– using <项目名称>;

3. 将该类声明为“public”，并将其用作“VciRepositoryAddInProvider”的子类： 
public class WorkspaceSpecificRepositoryAddInProvider : 
VciRepositoryAddInProvider

4. 在新类中输入“override”作为文本，然后在所显示的下拉菜单中选择条目
“GetVciRepositoryAddIns”。 
该方法是一种补充，目的是包括所有相关组件。 

5. 移除方法的内容，然后输入以下代码： 
yield return 
new <Your_WorkspaceSpecificRepositoryAddIn_Class_name>("<Name of 
the Repository Add-Ins>"); 
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编程特定的 Repository Add-In
要编程一个新的特定 Repository Add-In，请按以下步骤操作：

1. 在项目中创建一个新类，并指定一个具体名称，例如“VciRepositoryAddIn.cs”。
2. 在该类中添加以下 using 指令： 

using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
3. 将该类声明为“public”，并将其用作“VciRepositoryAddIn”的子类：

public class RepositorySpecificAddIn : VciRepositoryAddIn
4. 在新类中输入“override”作为文本，然后在所显示的下拉菜单中选择条目

“GetVciWorkspaceViewAddInProvider”。 
该方法是一种补充，目的是包括所有相关组件。 

5. 在项目中创建一个新类，并指定一个具体名称，例如“VciWorkspaceProvider.cs”。
6. 在该类中添加以下两个 using 指令：

– using Siemens.Engineering.AddIn.Menu;
– using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;

7. 将该类声明为“public”，并将其用作“VciWorkspaceViewAddInProvider”的子类： 
public class VciWorkspaceProvider : VciWorkspaceViewAddInProvider

8. 在新类中输入“override”作为文本，然后在所显示的下拉菜单中选择条目
“GetContextMenuAddIns”。 
该方法是一种补充，目的是包括所有相关组件。 

9. 删除行“return base.GetContextMenuAddIns();”，然后输入以下代码： 
yield return new <Your_ContextMenu_Class_ name>("<Text of the 
shortcut menu>");
如果在“AddInContextMenu”类中编程有快捷菜单且该快捷菜单中的条目名为“My AddIn”，则
该行如下所示： 
yield return new AddInContextMenu("My AddIn");

仅当在工作区中组态有的 Add-In 时，才能使用由 Repository Add-In 创建的快捷菜单。否则，

此类快捷菜单与常规快捷菜单没有区别。
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完整的工作区特定快捷菜单编程示例

View Provider "VciRepositoryAddInProvider":

 
using System.Collections.Generic;
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
using VCI.RepoSpecificContextMenu.AddIn;
 
namespace Vci.Git.AddIn
{ 
  public class WorkspaceSpecificRepositoryAddInProvider : VciRepositoryAddInProvider
  {
    public override IEnumerable<VciRepositoryAddIn> GetVciRepositoryAddIns()
    { 
       yield return new RepoSpecificAddIn();
    }  
  } 
}

特定的 RepositoryAdd-In 中包含两个不同的类。 

 
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
 
namespace VCI.RepoSpecificContextMenu.AddIn 
{ 
  public class RepoSpecificAddIn : VciRepositoryAddIn  
  { 
    private const string s_DisplayName = "Repo Specific Context Menu AddIn";
  
    public RepoSpecificAddIn() : base(s_DisplayName)  
    {  
    }
 
    public override VciWorkspaceViewAddInProvider GetVciWorkspaceViewAddInProvider()  
    { 
      return new RepoSpecificWorkspaceViewAddInProvider();  
    }  
  } 
}
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using System.Windows.Forms;
using Siemens.Engineering.AddIn.Menu;
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
 
namespace VCI.RepoSpecificContextMenu.AddIn 
{ 
  public class VCIContextMenuAddIn : ContextMenuAddIn  
  { 
    private const string s_DisplayName = "Repo Specific Context Menu AddIn";
 
    public VCIContextMenuAddIn() : base(s_DisplayName)  
    {  
    } 
 
    protected override void BuildContextMenuItems(ContextMenuAddInRoot addInRootSubmenu)
    {  
      addInRootSubmenu.Items.AddActionItem<WorkspaceFile>("Repo Specific Entry", 
LogClickDelegate);  
    } 
 
    private void LogClickDelegate(MenuSelectionProvider<WorkspaceFile> 
menuSelectionProvider)  
    {  
       MessageBox.Show("Repo Specific Context Menu Entry", "Repo Specific", 
MessageBoxButtons.OK, MessageBoxIcon.Information);  
    }  
  } 
}

参见

工作区中 Add-Ins 的基本信息 (页 76)
编写常规快捷菜单程序 (页 78)
组态工作区 (页 67)

5.8.4 扩展工作流

使用 Add-Ins，可增强工作区中拖放操作工作流和添加同步功能。可在工作流程前后插入附

加功能。
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根据所需的功能，工作流中编程 Add-Ins 时，需要使用以下类：

• VCIWorkflowAddIn: 提供工作流程支持的类。

• VCIWorkflowAddInProvider：该类为工作流程提供提供程序.
• VciWorkflowAddInSupport：该类提供两个数字“VciInitialExportSupport”和

“VciSyncExportSupport”，可为工作流程提供支持。

• InitialExportSupport：用于拖放到工作区中的工作流程的类

• SyncExportSupport：用于同步的工作流程的类。

还可以重命名类。然后调整以下代码，以匹配名称。

要求

需要具有 C# 项目来创建类库。

编写“VCIWorkflowAddIn”类的程序

要编写 “VCIWorkflowAddIn”类的程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目中创建一个新类，并为其指定名称“VCIWorkflowAddIn.cs”。
2. 在该类中添加以下两个 using 指令：

– using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
– using VCI.WorkflowExtension.AddIn.Workflow;

3. 将该类声明为“public”，并将其用作“VciRepositoryAddIn”的子类：
public class VCIWorkflowAddIn : VciRepositoryAddIn

4. 在该类中添加以下方法：
public VCIWorkflowAddIn(string displayName) : 
base(displayedAddinName)
{
}
通过字符串变量“displayedAddinName”，将 Add-In 的标题传递给基本类的设计程序。用户可
根据需要，对“displayedAddinName”进行重命名。 
此外，还可在该类的常量中指定 Add-In 的标题，然后使用该常量。代码如下所示：
private const string s_DisplayName = "VCI Workflow Extension 
AddIn";
public VCIWorkflowAddIn() : base(s_DisplayName) 
{ 
}

5. 在新类中输入“override”作为文本，然后在所显示的下拉菜单中选择条目
“GetVciWorkflowAddInSupport”。
该方法是一种补充，目的是包括所有相关组件。

6. 移除方法的内容，然后输入以下代码：
return new VCIWorkflowAddInSupport();
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编写“VCIWorkflowAddInProvider”类的程序

要编写 “VCIWorkflowAddInProvider”类的程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目中创建一个新类，并为其指定名称“VCIWorkflowAddInProvider.cs”。
2. 在该类中添加以下 using 指令：

using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
3. 将该类声明为“public”，并将其用作“VciRepositoryAddInProvider”的子类：

public class VCIWorkflowAddInProvider : VciRepositoryAddInProvider
4. 在新类中输入“override”作为文本，然后在所显示的下拉菜单中选择条目

“GetVciRepositoryAddIns”。
该方法是一种补充，目的是包括所有相关组件。

5. 移除方法的内容，然后输入以下代码：
yield return new VCIWorkflowAddIn();

编写“VciWorkflowAddInSupport”类的程序

要编写 “VciWorkflowAddInSupport”类的程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目中创建一个新类，并为其指定名称“VciWorkflowAddInSupport.cs”。
2. 在该类中添加以下 using 指令：

using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
3. 将该类声明为“public”，并将其用作“VciWorkflowAddInSupport”的子类：

public class VCIWorkflowAddInSupport : VciWorkflowAddInSupport
4. 在新类中输入“override”作为文本，然后在所显示的下拉菜单中选择条目

“CreateInitialExportSupport”。
该方法是一种补充，目的是包括所有相关组件。

5. 移除方法的内容，然后输入以下代码：
return new InitialExportSupport();

6. 在新类中输入“override”作为文本，然后在所显示的下拉菜单中选择条目
“CreateSyncExportSupport”。
该方法是一种补充，目的是包括所有相关组件。

7. 移除方法的内容，然后输入以下代码：
return new SyncExportSupport();

编写“InitialExportSupport”类的程序

要编写 “InitialExportSupport”类的程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目中创建一个新类，并为其指定名称“InitialExportSupport.cs”。
2. 在该类中添加以下 using 指令：

using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
3. 将该类声明为“public”，并将其用作“VciInitialExportSupport”的子类：

public class InitialExportSupport : VciInitialExportSupport
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4. 要在导出之前执行函数，请输入以下代码：
public override ExportResult 
PreExportExecute(IEnumerable<InitialPreExportInfo> itemsToExport,
      VciInitialExportAddInContext vciInitialExportAddInContext)
{
  //编写函数代码
   return ExportResult.Succeeded;
}

5. 要在导出之后执行函数，请输入以下代码：
public override ExportResult 
PostExportExecute(IEnumerable<InitialPostExportInfo> 
itemsToExport,
      VciInitialExportAddInContext vciInitialExportAddInContext)
{
  //编写函数代码
   return ExportResult.Succeeded;
}

“Export Result”可能具有的值为“Succeeded”、“Failed”和“Aborted”。

编写“SyncExportSupport”类的程序

要编写 “SyncExportSupport”类的程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目中创建一个新类，并为其指定名称“SyncExportSupport.cs”。
2. 在该类中添加以下 using 指令：

using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
3. 将该类声明为“public”，并将其用作“VciSyncExportSupport”的子类：

public class SyncExportSupport : VciSyncExportSupport
4. 要在同步之前执行函数，请输入以下代码：

public override ExportResult 
PreExportExecute(IEnumerable<SyncPreExportInfo> itemsToExport,
      VciSyncExportAddInContext vciSyncExportAddInContext)
{
  //编写函数代码
  return ExportResult.Succeeded;
}

5. 要在同步之后执行函数，请输入以下代码：
public override ExportResult 
PostExportExecute(IEnumerable<SyncPostExportInfo> itemsToExport,
      VciSyncExportAddInContext vciSyncExportAddInContext)
{
  //编写函数代码
  return ExportResult.Succeeded;
}

“Export Result”可能具有的值为“Succeeded”、“Failed”和“Aborted”。

使用 TIA Portal Version Control Interface
5.8 使用 Add-Ins 扩展工作区功能

编辑项目

88 功能手册, 11/2022



编程工作流 Add-Ins 的完整示例

“VCIWorkflowAddIn”类：

 
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
using VCI.WorkflowExtension.AddIn.Workflow;
 
namespace VCI.WorkflowExtension.AddIn 
{
  public class VCIWorkflowAddIn : VciRepositoryAddIn
  {
    private const string s_DisplayName = "VCI Workflow Extension AddIn";
 
    public VCIWorkflowAddIn() : base(s_DisplayName)
    {
    }
 
    public override VciWorkflowAddInSupport GetVciWorkflowAddInSupport()
    {
      return new VCIWorkflowAddInSupport();
    }
  }
}

“VCIWorkflowAddInProvider”类：

 
using System.Collections.Generic;
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
 
namespace VCI.WorkflowExtension.AddIn 
{
  public class VCIWorkflowAddInProvider : VciRepositoryAddInProvider
  {
    public override IEnumerable<VciRepositoryAddIn> GetVciRepositoryAddIns()
    {
      yield return new VCIWorkflowAddIn();
    }
  }
}
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“VciWorkflowAddInSupport”类：

 
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
 
namespace VCI.WorkflowExtension.AddIn.Workflow 
{
  public class VCIWorkflowAddInSupport : VciWorkflowAddInSupport
  {
    public override VciInitialExportSupport CreateInitialExportSupport()
    {
      return new InitialExportSupport();
    }
 
    public override VciSyncExportSupport CreateSyncExportSupport()
    {
      return new SyncExportSupport();
    }
  }
}

“InitialExportSupport”类：

 
using System.Collections.Generic;
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
 
namespace VCI.WorkflowExtension.AddIn.Workflow
{
  public class InitialExportSupport : VciInitialExportSupport
  {
    public override ExportResult PreExportExecute(IEnumerable<InitialPreExportInfo> 
itemsToExport,
        VciInitialExportAddInContext vciInitialExportAddInContext)
    {
      // 编写函数代码

      return ExportResult.Succeeded;
    }
 
    public override ExportResult PostExportExecute(IEnumerable<InitialPostExportInfo> 
itemsToExport,
        VciInitialExportAddInContext vciInitialExportAddInContext)
    {
      // 编写函数代码

      return ExportResult.Succeeded;
    }
  }
}
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“SyncExportSupport”类：

 
using System.Collections.Generic;
using Siemens.Engineering.AddIn.VersionControl;
 
namespace VCI.WorkflowExtension.AddIn.Workflow 
{
  public class SyncExportSupport : VciSyncExportSupport
  {
    public override ExportResult PreExportExecute(IEnumerable<SyncPreExportInfo> 
itemsToExport,
        VciSyncExportAddInContext vciSyncExportAddInContext)
    {
      // 编写函数代码

      return ExportResult.Succeeded;
    }
 
    public override ExportResult PostExportExecute(IEnumerable<SyncPostExportInfo> 
itemsToExport,
        VciSyncExportAddInContext vciSyncExportAddInContext)
    {
      // 编写函数代码

      return ExportResult.Succeeded;
    }
  }
}
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TIA Portal Teamcenter Gateway 6
6.1 TIA Portal Teamcenter Gateway 简介

6.1.1 有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的基本信息

简介

在 TIA Portal V14 和 WinCC V15 及以上版本中，可使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 选
项。该系统的优势在于，在 Teamcenter 中可对 TIA Portal 项目和全局库进行保存和管理。

优势

TIA Portal Teamcenter Gateway 选项具有以下优势：

• 在 Teamcenter 中，可保存 TIA Portal 项目和全局库。

• 可将某个条目类型分配给一个 TIA Portal 项目和一个全局库。

• 可对 Teamcenter 中保存的 TIA Portal 项目和全局库进行修订版/版本管理。

• 在 TIA Portal 中，可打开 Teamcenter 中保存的 TIA Portal 项目和全局库，进行进一步编辑。
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• 将与 Teamcenter 连接的 TIA Portal 项目作为服务器项目，添加到项目服务器中。并将服

务器项目中的更改作为新版本（数据集版本）保存到 Teamcenter 中。

• 可以导出 TIA Portal 项目或全局库，删除 Teamcenter 特定的元信息并将修改后的项目或

全局库保存到所选文件夹中。

• 可将“非 TIA 对象”（如，电机、工厂对象等）与 TIA Portal 对象相连接。

• 可从 Teamcent 中的对象浏览到 TIA Portal。
• 保存为新条目时，可创建 TIA Portal 对象结构。

• 通过“保存为新条目...”(Save as new item...) 或“保存为新修订版”(Save as new 
revision...)，可将 TIA Portal 项目中的项目相关数据保存为 Teamcenter 中某个条目或修

订版下的单独单元。

6.1.2 TIA Portal Teamcenter Gateway 支持的应用

TIA Portal Teamcenter Gateway 支持的应用

在 TIA Portal Teamcenter Gateway 中，可执行以下操作：

• 将 TIA Portal 项目或全局库保存为 Teamcenter 中的一个新条目。

• 将某个条目类型或派生类型分配给 Teamcenter 中将保存为一个新条目的 TIA Portal 项目

或全局库。 
• 将 TIA Portal 项目或全局库的更改保存到 Teamcenter 中。

• 将 TIA Portal 中的 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中一个现有条目中。

• 将 TIA Portal 项目或全局库保存为 Teamcenter 中的一个新修订版。

• 将 TIA Portal 项目或全局库的条目类型或相关类型保存为 Teamcenter 中的新修订版。

• 检入或检出 TIA Portal 项目或全局库。

• 撤消检出 TIA Portal 项目或全局库。

• 打开 Teamcenter 中保存的 TIA Portal 项目或全局库，在 TIA Portal 中进行编辑。

• 打开 Teamcenter Gateway 中保存的 TIA Portal 项目，作为参考项目。

• 导出 TIA Portal 项目或全局库，以便删除 Teamcenter 元信息以及将修改后的项目或全局

库保存到所选文件夹中。

• 将 TIA Portal 项目及关联项目条目和对象结构保存到 Teamcenter。

TIA Portal Teamcenter Gateway
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• 通过 Teamcenter 打开连接到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目的对象。 
• 将与 Teamcenter 连接的 TIA Portal 项目作为服务器项目，添加到项目服务器中。

6.2 系统要求

6.2.1 TIA Portal Teamcenter Gateway 的系统要求

系统要求

使用 TIA Portal Teamcenter Gateway  V14 的软硬件要求与 TIA Portal V14 的相同。

说明

使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 时，要求所安装软件产品的版本相同

要使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 而无任何限制条件，所安装的 TIA Portal 软件产品和 
TIA Portal Teamcenter Gateway 的版本必须相同。

安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 时的系统要求

• 具有计算机的管理员权限。

• PG/PC 上安装有 Teamcenter Rich Application Client（下文中称为“RAC”）或 Teamcenter 
Client Communication System (TCCS) V12.2 或更高版本。

说明

如果 TCCS 为“单机”安装，则还需安装“Microsoft Visual C++ 2013 – Redistributable”。
这可确保在 TIA Portal 与 TIA Portal Teamcenter Gateway 之间建立有连接。

• 需确保 FCC/FMS (FileClientCache/FileManagementSystem) 与“Teamcenter Server V12.2 
或更高版本”之间建立有连接。

说明

重新安装或重新启动之后，还需检查 FCC/FMS (FileClientCache/FileManagementSystem) 
到“Teamcenter Server V12.2 或更高版本”之间是否存在连接。

TIA Portal Teamcenter Gateway
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• 在 Teamcenter 服务器上，已安装有 Teamcenter 数据模型，该模型包含在 TIA Portal 
Teamcenter Gateway 的供货清单内。

有关 Teamcenter 数据模型的安装详细信息，请参见安装手册《TIA Portal Teamcenter 
Gateway- 安装数据模型》。

• 已将 TIA Portal Teamcenter Gateway 产品包中包含的 Teamcenter 搜索查询

“__T4Tia_Item.xml”、“__T4Tia_ItemRevision.xml”、“__T4Tia_ItemWithRevision.xml”和
“__T4Tia_RevisionOrderbyCreatedDateTime.xml”导入到 Teamcenter 中。

有关导入 Teamcenter 搜索查询的详细说明，请参见安装手册《TIA Portal Teamcenter 
Gateway - 安装数据模型》中的“在 Teamcenter 中导入搜索查询”部分。

• Teamcenter 插件文件“feature_rac_OpenInTiaPortalmenu.xml”已导入 TIA Portal 
Teamcenter Gateway 产品包中所包含的 Teamcenter 中。

有关如何导入 Teamcenter 插件文件的详细说明，请参见安装手册《TIA Portal Teamcenter 
Gateway - 安装数据模型》中的“在 Teamcenter 中导入插件文件”部分。

• 通过插件，可对 TIA Portal 的功能进行扩展。 
• 安装“TIA Portal Openness”后，即可支持插件功能。

• PG/PC 中已安装有 Teamcenter 会话代理，支持单点登录 (SSO) / 公钥基础结构 (PKI) 过程。

TIA Portal Teamcenter Gateway 的许可证

要使用 TIA Portal Teamcenter Gateway，每个安装有 TIA Portal Teamcenter Gateway 的设备

上都需要具有有效的许可密钥。 
许可密钥可包含在安装中，也可在安装后通过 Automation License Manager 进行传送。同

时使用 TIA Portal 和 TIA Portal Teamcenter Gateway 时，系统将检查是否包含有效的许可密

钥。 

在 Windows 10 中安装 TIA Portal Teamcenter Gateway
请注意以下事项：

• 在 Windows 10 系统中安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 后，需重新启动计算机。

TIA Portal Teamcenter Gateway 和 Multiuser Engineering 的使用要求

• 用户必须可访问该项目服务器。

• 用户必须可访问该服务器项目。

TIA Portal Teamcenter Gateway
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6.3 安装和卸载 TIA Portal Teamcenter Gateway

6.3.1 有关安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 的注意事项

简介

可通过以下方式安装 TIA Portal Teamcenter Gateway：
• 与 TIA Portal 一同安装。

说明

安装服务器时，需要具有管理员权限。

TIA Portal Teamcenter Gateway 与 TIA Portal 一同安装

通常，系统在产品选择中默认不激活 TIA Portal Teamcenter Gateway。安装 TIA Portal 的过

程中检查设置。在“Options”目录中选择 TIA Portal Teamcenter Gateway 时，可查看安装该

产品时的特定默认设置。通过设置或清除复选标记，可指定 TIA Portal Teamcenter Gateway 
是否随 TIA Portal 一同安装。

安装过程中，TIA Portal 的版本相同

安装不同的 TIA Portal 产品时，请确保安装时所用的服务包和更新版本相同。 
例如，如果安装有 TIA Portal V14 或更高版本，则还需安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 
V14 或更高版本。 

安装路径

在安装路径中，请勿使用任何 UNICODE 字符（如，中文字符）。

防病毒程序

在安装过程中，需要对安装的文件进行读写访问。有些防病毒程序可能会阻止对这些文件进

行访问。为此，需要对这些防病毒程序进行组态，从而允许访问 TIA Portal 安装文件。

TIA Portal Teamcenter Gateway
6.3 安装和卸载 TIA Portal Teamcenter Gateway

编辑项目

功能手册, 11/2022 97



有关虚拟机的注意事项

TIA Portal Teamcenter Gateway 已通过以下 VMware（虚拟机）进行测试：

• VMware Workstation 12 Pro

6.3.2 有关 TIA Portal Teamcenter Gateway 兼容性的注意事项

TIA Portal Teamcenter Gateway 与其它软件产品的兼容性

TIA Portal Teamcenter Gateway 经测试，与以下软件产品兼容：

TIA Portal 的安装组件 
• WinCC Professional
• WinCC UAES
• WinCC Advanced
插件包

• STEP 7 Safety
• 项目服务器

• Cloud Connector

6.3.3 并行安装

有关并行安装的注意事项 
以下产品的并行安装已通过测试：

• TIA Portal V14 SP1、TIA Portal Teamcenter Gateway V14 SP1 与 TIA Portal V13 SP1  
以及

• TIA Portal V14SP1 与 Teamcenter Gateway V14 SP1 以及 STEP 7 Classic 5.5
• TIA Portal V15、TIA Portal Teamcenter Gateway V15 与 TIA Portal V13 SP2 

以及  
• TIA Portal V15 与 Teamcenter Gateway V15 以及 STEP 7 Classic 5.6
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• TIA Portal V15.1、TIA Portal Teamcenter Gateway V15.1 与 TIA Portal V14 SP1
以及

• TIA Portal V15.1、TIA Portal Teamcenter Gateway V15.1 与 STEP 7 Classic 5.6
• TIA Portal V16、TIA Portal Teamcenter Gateway V16 与 TIA Portal V15.1

以及

• TIA Portal V16、TIA Portal Teamcenter Gateway V16 与 STEP 7 Classic 5.6
• TIA Portal V17、TIA Portal Teamcenter Gateway V17 与 TIA Portal V15.1
• TIA Portal V17、TIA Portal Teamcenter Gateway V17 与 TIA Portal V16

以及

• TIA Portal V17、TIA Portal Teamcenter Gateway V17 与 STEP 7 Classic 5.6

• TIA Portal V18、TIA Portal Teamcenter Gateway V18 与 TIA Portal V15.1
• TIA Portal V18、TIA Portal Teamcenter Gateway V18 与 TIA Portal V17

以及

• TIA Portal V18、TIA Portal Teamcenter Gateway V18 与 STEP 7 Classic 5.7
• TIA Portal V18、TIA Portal Teamcenter Gateway V18 与 TIA Portal V15.1
• TIA Portal V18、TIA Portal Teamcenter Gateway V18 与 TIA Portal V17

以及

• TIA Portal V18、TIA Portal Teamcenter Gateway V18 与 STEP 7 Classic 5.7 SP1

6.3.4 开始安装 TIA Portal Teamcenter Gateway

简介

TIA Portal Teamcenter Gateway 可作为 TIA Portal 的一部分进行安装。如果 TIA Portal 
Teamcenter Gateway 与 TIA Portal 一同安装，则所安装的 TIA Portal Teamcenter Gateway 版
本通常与 TIA Portal 的版本相同。

有关于自动安装的说明信息，请参见产品 DVD 光盘的“Documents\Readme\<语言目录>”目
录。

TIA Portal Teamcenter Gateway 的安装要求

安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 时，需满足以下要求：
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更多详细信息，请参见 TIA Portal Teamcenter Gateway 的系统要求 (页 95)

TIA Portal Teamcenter Gateway 与 TIA Portal 一同安装

请按以下步骤操作：

1. 请注意所选软件包的安装要求。 
2. 将安装介质插入相应的驱动器，然后启动指定产品的安装程序。 
3. 选择相应设置，然后单击“安装”(Install) 按钮。

4. 请确保选择产品选择中包含有 TIA Portal Teamcenter Gateway，并遵循安装对话框中的相关
说明。

结果

TIA Portal Teamcenter Gateway 随 TIA Portal 一同安装在计算机上。 
TIA Portal Teamcenter Gateway 安装程序将在项目视图的“项目”(Project) 菜单中，增加一

个子菜单“打开 Teamcenter 项目...”(Open Teamcenter project...)。 
此外，在 TIA Portal 主菜单的“选项”(Options) 菜单中，还增加有“Teamcenter”子菜单。

6.3.5 显示已安装的 TIA Portal Teamcenter Gateway 软件

可以随时了解安装了哪些软件。此外，还将显示有关已安装软件的更多信息。

操作步骤

要显示已安装软件的概览，请执行以下步骤：

1. 在“帮助”(Help) 菜单中单击“已安装的软件”(Installed software)。
“已安装的软件”(Installed software) 对话框随即打开。将在对话框中看到已安装的软件产品。
展开此条目以查看每种情况下安装的版本。

2. 如需显示已安装软件的更多信息，可单击对话框“有关已安装软件的详细信息”(Detailed 
information about installed software) 中的链接。
将打开“详细信息”(Detailed information) 对话框。

3. 在浏览区中选择需要了解更多信息的主题。

TIA Portal Teamcenter Gateway
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6.3.6 检查 TIA Portal Teamcenter Gateway 的安装

操作步骤

确保在 TIA Portal 计算机上已正确安装以下应用程序之一：

• Teamcenter Rich Application Client (RAC) V12.2 或更高版本

• Teamcenter Client Communication System (TCCS) V12.2 或更高版本

下表显示了“相应的”注册项。对于上述情况，需要在 TIA Portal 计算机上使用 Windows 7 
操作系统（64 位）。

产品 64 位安装

注册项

值

名称

值

数据

TC RAC 12.2 HKEY_LOCAL_MACHINE\SOFTWARE\
Siemens\Teamcenter\12000_2 1)

- -

TC RAC 14 HKEY_LOCAL_MACHINE\SOFTWARE\
Siemens\Teamcenter\14000_0 1)

- -

TCCS 12.2 HKEY_LOCAL_MACHINE\SOFTWARE
\Microsoft\Windows\CurrentVersion\
Uninstall\Teamcenter client 
communication system

“DisplayVersion
”

12.2* 2)

TCCS 13 HKEY_LOCAL_MACHINE\SOFTWARE
\Microsoft\Windows\CurrentVersion\
Uninstall\Teamcenter client 
communication system

“DisplayVersion
”

13* 2)

TCCS 14 HKEY_LOCAL_MACHINE\SOFTWARE
\Microsoft\Windows\CurrentVersion\
Uninstall\Teamcenter client 
communication system

“DisplayVersion
”

14* 2)

* 可能存在其它特定值，可忽略该值。为此，请使用通配符。

1) TIA Portal Teamcenter Gateway 将检查现有的注册码是否以“12000_”、“13000_”或“14000_”
开头。所有 TC RAC 的早期版本均无效。

2) TIA Portal Teamcenter Gateway 将检查所显示的版本号是否以“12.”、“13”或“14”开头。所有 
TCCS 的早期版本均无效。
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6.3.7 修改或更新 TIA Portal Teamcenter Gateway
通过安装程序，可修改安装的产品或更新为新版本。

要求

• PG/PC 上安装有 TIA Portal V14 或更高版本和  TIA Portal Teamcenter Gateway V14  或更

高版本。

• PG/PC 上安装有 Teamcenter Rich Application Client（下文中称为“RAC”）或 Teamcenter 
Client Communication System (TCCS) V12.2 或更高版本。 

• FCC/FMS (FileClientCache/FileManagementSystem) 与“Teamcenter Server V12.2”之间存

在连接。

• PG/PC 的硬件和软件满足系统要求。 
• 具有计算机的管理员权限。 
• 已退出所有运行的 TIA Portal 进程。

操作步骤

要修改或更新 TIA Portal Teamcenter Gateway，请按以下步骤操作：

1. 将安装介质插入到相应的驱动器中。 
安装程序将自动启动，除非 PG/PC 上禁用了自动启动功能。

2. 如果安装程序未自动启动，则可通过双击“Start.exe”文件手动启动。
将打开“安装语言”(Installation language) 对话框，选择相应的安装语言。

3. 选择要在安装程序对话框中显示的语言。

4. 要读取有关产品和安装的信息，可单击“阅读安装说明”(Read installation notes) 或“阅读产
品信息”(Read product information) 按钮。
将打开包含相关说明的帮助文件。

5. 阅读说明后，请关闭帮助文件并单击“下一步”(Next) 按钮。
“检测到先前的安装，请选择”(A previous installation has been detected. Please select) 对话
框随即打开。

6. 选中“修改/升级”(Modify/Upgrade) 复选框，并单击“下一步”(Next) 按钮。
“请选择待安装的产品特性。如果取消选中已安装的组件，则系统将卸载这些组件。”(Please 
select the product features you want to install. If you deselect components which are already 
installed, they will be uninstalled.) 对话框随即打开。

7. 选择要“修改/升级”(Modify/Upgrad) 的产品，然后单击“下一步”(Next) 按钮。

说明

请注意，请勿更改目标目录，这是因为系统将修改现有安装。

8. 要继续安装，请阅读并接受所有的许可协议，并单击“下一步”(Next) 按钮。
在“概览”(Overview) 对话框中，将显示相应的安装设置。
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9. 单击“修改/升级”(Modify/Upgrade) 按钮。
对现有安装的修改/升级随即开始，并打开对话框“许可证传送”(License transfer)。

说明

如果安装过程中未找到许可密钥，此时可将其传送到 PC 中。如跳过许可证传送步骤，可

在之后通过 Automation License Manager 注册。

修改/升级完成后，将显示消息“安装已成功完成”(Setup has successfully completed)。 

10.单击“完成”(Finish)，完成安装。

结果

TIA Portal Teamcenter Gateway 重新安装在计算机上。 

6.3.8 修复 TIA Portal Teamcenter Gateway 的安装

通过安装程序完全重新安装已安装产品，可对其进行修复。

要求

• PG/PC 上安装有 TIA Portal V14 或更高版本和 TIA Portal Teamcenter Gateway V14  或更

高版本。

• PG/PC 上安装有 Teamcenter Rich Application Client (RAC) 或 Teamcenter Client 
Communication System (TCCS) V12.2 或更高版本。 

• PG/PC 的硬件和软件满足系统要求。 
• 具有计算机的管理员权限。 
• 已终止所有运行的 TIA Portal 进程。

操作步骤

要修复 TIA Portal Teamcenter Gateway 选项，请按以下步骤操作：

1. 将安装介质插入到相应的驱动器中。 
安装程序将自动启动，除非 PG/PC 上禁用了自动启动功能。

2. 如果安装程序未自动启动，则可通过双击“Start.exe”文件手动启动。
将打开“安装语言”(Installation language) 对话框，选择相应的安装语言。

3. 选择要在安装程序对话框中显示的语言。

4. 要读取有关产品和安装的信息，可单击“阅读安装说明”(Read installation notes) 或“阅读产
品信息”(Read product information) 按钮。
将打开包含相关说明的帮助文件。
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5. 阅读说明后，请关闭帮助文件并单击“下一步”(Next) 按钮。
“检测到先前的安装，请选择”(A previous installation has been detected. Please select) 对话
框随即打开。

6. 选中“修复”(Repair) 复选框，并单击“下一步”(Next) 按钮。

7. 选择要修复的产品，然后单击“下一步”(Next) 按钮。

8. 要继续安装，请阅读并接受所有的许可协议，并单击“下一步”(Next) 按钮。

9. 将打开“概览”(Overview) 对话框。

10.单击“修复”(Repair) 按钮。
开始修复现有的安装。

说明

完成修复后，将显示消息“安装已成功完成”(Setup has successfully completed)。 

11.单击“完成”(Finish)，完成安装。

结果

TIA Portal Teamcenter Gateway 重新安装在计算机上。 

6.3.9 开始卸载 TIA Portal Teamcenter Gateway
通过安装数据介质，可卸载 TIA Portal Teamcenter Gateway。

要求

• 具有计算机的管理员权限。  
• 已终止所有运行的 TIA Portal 进程。

通过安装介质，卸载 TIA Portal Teamcenter Gateway
要卸载 TIA Portal Teamcenter Gateway，请按以下步骤操作：

1. 将安装介质插入到相应的驱动器中。
安装程序将自动启动，除非 PG/PC 上禁用了自动启动功能。

2. 如果安装程序未自动启动，则可通过双击“Start.exe”文件手动启动。
将打开选择安装语言的对话框。

3. 选择要在安装程序的卸载对话框中显示的语言，并单击“下一步”(Next)。
“检测到先前的安装，请选择”(A previous installation has been detected. Please select) 对话
框随即打开。

4. 选中“卸载”(Uninstall) 复选框，并单击“下一步”(Next) 按钮。
将打开“概览”(Overview) 对话框。
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5. 单击“卸载”(Uninstall) 按钮。
开始卸载。

说明

卸载完成后，将显示消息“安装已成功完成”(Setup has successfully completed)。 

6. 单击“完成”(Finish)，完成卸载。

结果

计算机上所安装的 TIA Portal Teamcenter Gateway 已卸载。

6.4 TIA Portal Teamcenter Gateway 的许可证

6.4.1 许可证

TIA Portal Teamcenter Gateway 的许可授权

要运行 TIA Portal Teamcenter Gateway，每个安装了 TIA Portal Teamcenter Gateway 的设备

上都需要具有有效的许可密钥。即使该设备上安装有 TIA Portal，也需要具有许可密钥。

许可密钥可包含在安装中，也可在安装后通过 Automation License Manager 进行传送。同

时使用 TIA Portal 和 TIA Portal Teamcenter Gateway 时，系统将检查是否包含有效的许可密

钥。

参见

有关许可证的注意事项 (页 106)

TIA Portal Teamcenter Gateway
6.4 TIA Portal Teamcenter Gateway 的许可证

编辑项目

功能手册, 11/2022 105



6.4.2 有关许可证的注意事项

TIA Portal Teamcenter Gateway 的许可证

TIA Portal Teamcenter Gateway 的许可证通常在安装数据介质中提供，并在安装过程中自动

安装。

1. 在 TIA Portal 的“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中，选择命令“连
接”(Connect) 时，系统将检查 TIA Portal Teamcenter Gateway 是否具有所需的许可证。 
许可证可分为以下几种类型：
许可密钥：TEAGAW1600 产品名称：TIA Portal Teamcenter Gateway Standard；许可证类
型：浮动许可证；许可证类型：无限制；运行时间：无限制

许可密钥 产品名称 标准许可证类型 许可证类型 运行时间

SIFLTEAGAW0180
0

TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

浮动许可证 无限制 无限制

SITTTEAGAW1800 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

单一许可证 试用许可证 21 天

SIUPTEAGAW1800 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

升级许可证 --- 无限制

SIUPTEAGAW1800 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

维护    

SIFLTEAGAW0170
0

TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

浮动许可证 无限制 无限制

SITTTEAGAW1700 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

单一许可证 试用许可证 21 天

SIUPTEAGAW1700 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

升级许可证 --- 无限制

SIUPTEAGAW1700 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

维护    

TIA Portal Teamcenter Gateway
6.4 TIA Portal Teamcenter Gateway 的许可证

编辑项目

106 功能手册, 11/2022



许可密钥 产品名称 标准许可证类型 许可证类型 运行时间

SIFLTEAGAW0160
0

TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

浮动许可证 无限制 无限制

SITTTEAGAW1600 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

单一许可证 试用许可证 21 天

SIUPTEAGAW1600 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

升级许可证 --- 无限制

SIUPTEAGAW1600 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

维护    

SIFLTEAGAW0150
0

TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

浮动许可证 无限制 无限制

SITTTEAGAW1500 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

单一许可证 试用许可证 21 天

SIUPTEAGAW1500 TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

升级许可证 --- 无限制

SIFLTEAGAW0140
0

TIA Portal 
Teamcenter 
Gateway

升级为新版本时，需要使用该许可密钥。

2. 如果未找到有效的许可密钥，则显示一条错误消息。

3. 如果找到有效的许可密钥，则弹出对话框“连接到 Teamcenter”(Connect to Teamcenter)，同
时可在 TIA Portal 与 Teamcenter 之间建立一条连接。
即，该许可密钥已使用。

4. 在 TIA Portal 的“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中选择“断开连
接”(Disconnect) 命令时或关闭 TIA Portal 时，应使用 Automation License Manager 回传许可
密钥。

说明

有关使用 Automation License Manager 管理许可证的更多信息，请参见 Automation License 
Manager 的随附文档。
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6.5 支持的 Teamcenter Server 版本和 Teamcenter Client 版本

6.5.1 支持的 Teamcenter Server 版本和 Teamcenter Client 版本

TIA Portal Teamcenter Gateway 支持以下 Teamcenter Server 版本和 Teamcenter Client 版本

组合。

表格 6-1 支持的 Teamcenter Server 版本和 Teamcenter Client 版本 

  TIA Portal 版本

V141) V14  
SP11)

V15.
01)

V15.11) V161) V17 V18

        UP3 UP4 UP6   UP3   UP2 UP5  
Teamcent
er 
Version 
(Server & 
Client)

                         

11.2 X X X X X X X X X X X X  
11.3     X X X X X X X X X X  
11.4       X X X X X X X X X  
11.5       X X X X X X X X X  
11.6.0.5*         X X X X X X X X  
12.2           X X X X X X X X
12.3           X X X X X X X X
12.4           X X X X X X X X
13             X   X X X X X
13.1                     X X X
13.2                     X X X
13.3                     X X X
14.0                       X X

* 必须安装 Teamcenter 版本 V11.6.0.5 或更高版本才能与 Teamcenter 版本 V11.6.0.0 一起使用。

1) 对于 TIA Portal 版本 V14、V15、V15.1 和 V16，根据目前计划，在 TIA Portal Teamcenter Gateway 更新或新版 
TIA Portal Teamcenter Gateway 中将不再提供支持。

自 TIA Portal 版本 V18 起，将不再支持 Teamcenter Version V11。
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说明

支持的 Teamcenter Server 版本和 Teamcenter Client 版本

TIA Portal Teamcenter Gateway 仅支持表格中所列的组合方式。 
其它所有 Teamcenter Server 版本和 Teamcenter Client 版本（RAC、TCCS）组合均未经测

试，因 不支持 TIA Portal Teamcenter Gateway 。 

6.6 有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的基本知识 

简介

在 TIA Portal Teamcenter Gateway 中，可执行以下操作：

• 在 TIA Portal 与 Teamcenter 之间建立连接

• 在 TIA Portal 中执行 Teamcenter 特定操作。 
• 可通过 Teamcenter 打开连接到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目的对象。

• 将与 Teamcenter 连接的 TIA Portal 项目作为服务器项目，添加到项目服务器中。

TIA Portal Teamcenter Gateway 与 TIA Portal 一同使用时，具有以下优势：

• 将 TIA Portal 项目或全局库保存到 Teamcenter 中 
• 在 Teamcenter 中保存 TIA Portal 项目或全局库时，可为其指定条目类型或派生类型。

• 将所关联的 TIA Portal 项目或全局库的更改保存到 Teamcenter 中。 
• 对关联 Teamcenter 的 TIA Portal 项目或全局库进行版本管理。

• Teamcenter 中保存的全局库或 TIA Portal 项目可以“只读”或“写入”模式打开。

• 导出 TIA Portal 项目或全局库，删除 Teamcenter 特定的元数据。 
之后，在所选文件夹中保存该 TIA Portal 项目或全局库。

• 将 TIA Portal 项目及关联项目条目和对象结构保存到 Teamcenter。
• 通过 Teamcenter 打开连接到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目的对象。 
• 并将服务器项目中的更改作为新版本（数据集版本）保存到 Teamcenter 中。

• 在 Teamcenter 中，TIA 项目中的内部数据可保存为条目/修订版下的独立单元。

TIA Portal Teamcenter Gateway
6.6 有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的基本知识 

编辑项目

功能手册, 11/2022 109



6.7 TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径设置

6.7.1 设置 TIA Portal Teamcenter Gateway 的缓存路径

简介

使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 时，可在 TIA Portal 的设置中设置“TIA Portal 
Teamcenter Gateway 的缓存路径”(TIA Portal Teamcenter Gateway Cache path)。

要求

安装有 TIA Portal V14 或更高版本和 TIA Portal Teamcenter Gateway。

设置 Teamcenter 的缓存路径

要设置“TIA Portal Teamcenter Gateway 的缓存路径”，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 的“选项 > 设置 > Teamcenter Gateway”(Options > Settings > Teamcenter 
Gateway) 中，单击“TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径”(TIA Portal Teamcenter 
Gateway cache path) 区域中的“浏览”(Browse) 按钮。

“搜索文件夹”(Search folder) 对话框随即显示。

2. 选择相应的文件夹，并单击“确定”(OK) 按钮确认选择。
“TIA Portal Teamcenter Gateway 的缓存路径”(TIA Portal Teamcenter Gateway cache path) 对
话框随即显示。

– 单击“确定”(OK) 按钮，在文本字段中显示所选择的文件夹。

– 单击“取消”(Cancel)，将取消该操作。

此外，也可在文本字段中“手动”输入目录的绝对路径。 

说明

不支持两个 TIA Portal 实例使用同一个 Teamcenter 缓存路径。

6.7.2 设置下载项目时使用的 TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径

简介

要通过 Teamcenter 打开 TIA Portal 中的 TIA Portal 项目，需要指定 TIA Portal 中的 
Teamcenter Gateway 缓存路径，以下载 TIA Portal 项目。
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TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径设置方法

可通过以下方法设置 TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径：

• 使用 TIA Portal “选项 > 设置 > Teamcenter Gateway”(Options > Settings > Teamcenter 
Gateway) 中的“TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径”(TIA Portal Teamcenter 
Gateway cache path) 内定义的 TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径。另请参见设置 
TIA Portal Teamcenter Gateway 的缓存路径 (页 110)。
或者使用其它路径。

• 在 Teamcenter Rich Application Client (RAC) 中的过滤器设置中输入 TIA Portal 安装路径。

通过指定 TIA Portal 安装路径，可定义使用哪个 TIA Portal 版本来打开 TIA Portal 项目。

6.8 在关闭项目/库时确认检入

检入（自动检入）

关闭存储在 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目或全局库时，系统将提示检入该 TIA Portal 项目

或全局库。提示是否显示，取决于“关闭项目/库时确认检入”(Confirm check-in when closing 
the project/library) 复选框是否启用或是禁用。系统默认禁用“关闭项目/库时确认检

入”(Confirm check-in when closing the project/library) 复选框。

操作步骤

 要禁用或启用检入 TIA Portal 项目或全局库，请按以下步骤操作：

1. 在“选项 > 设置 > Teamcenter Gateway”(Options > Settings > Teamcenter Gateway) 中，选择
“检入”(Check in) 区域内的“关闭项目/库时确认检入”(Confirm check-in when closing project/
library) 复选框。

• 系统默认禁用“关闭项目/库时确认检入”(Confirm check-in when closing the project/
library) 复选框。这将导致 TIA Portal 项目或全局库将直接检入而无任何事先提示。

• 如果选择“关闭项目/库时确认检入”(Confirm check-in when closing the project / library) 
复选框，则将显示一条消息：

– 单击“是”(Yes)，检入 TIA Portal 项目或全局库。

– 单击“否”(No)，不检入 TIA Portal 项目或全局库。

结果

TIA Portal 项目或全局库已检入。
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6.9 为 TIA Portal Teamcenter Gateway 启用或禁用单点登录 (SSO)

单点登录 (SSO)
在 TIA Portal V17 及以上版本中，可在 TIA Portal 的设置启用或禁用 TIA Portal Teamcenter 
Gateway 的“Single Sign On (SSO)”。
系统默认不选择“启用 SSO”(Enable SSO) 复选框。 

要求

已安装 TIA Portal V17 和 TIA Portal Teamcenter Gateway。

操作步骤

要启用或禁用“Single Sign On (SSO)”，请按以下步骤操作：

1. 在“选项 > 设置 > Teamcenter Gateway”(Options > Settings > Teamcenter Gateway) 中，选择
“单点登录 (SSO)”(Single Sign-On (SSO)) 区域中的“启用 SSO”(Enable SSO) 复选框。
系统默认不选择“启用 SSO”(Enable SSO) 复选框。

2. 选择“启用 SSO”(Enable SSO) 复选框。

3. 要启用“Single Sign On (SSO)”设置，需进行 PKI 身份验证。

4. 插入智能卡并输入 PIN 码。
“Single Sign On (SSO)”对话框随即打开。

5. 在“单点登录 (SSO)”(Single Sign-On (SSO)) 对话框中，输入以下凭证：

• 主机 URL：按照以下格式输入服务器名称。

http://<服务器名称>:<端口> 或 https://<服务器名称>:<端口> 
• 实例：输入 Teamcenter 实例的名称（如 tc）。

• 登录 URL：输入登录服务的特定 URL。
• 应用程序 ID：输入应用程序 ID 所指代的应用程序，例如 Teamcenter。

说明

如果“启用 SSO”(Enable SSO) 复选框未选中，则“主机 URL”(Host URL)、“实

例”(Instance)、“登录 URL”(Login URL) 和“应用程序 ID”(Application ID) 字段无法编辑也无

法更改。

参见

基于“单点登录 (SSO)”在 TIA Portal 与 Teamcenter 之间建立连接 (页 115)
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6.10 保存为新条目时创建 TIA Portal 对象结构

包含 TIA Portal 对象

自 TIA Portal V17 起，可在将条目保存到 TIA Portal Teamcenter Gateway 时启用或禁用“包

含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 选项。

要求

已安装 TIA Portal V17 和 TIA Portal Teamcenter Gateway。

操作步骤

要启用或禁用“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 选项，请按以下步骤操作：

1. 在“选项 > 设置 > Teamcenter Gateway”(Options > Settings > Teamcenter Gateway) 中，选择
“保存为新条目 / 修订版”(Save as new item / revision) 区域中的“包含 TIA Portal 对象”(Include 
TIA Portal objects) 复选框。
系统默认取消选中“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 复选框。

6.11 建立和断开 TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接。

6.11.1 建立 TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接

要使用 TIA Portal Teamcenter Gateway，需要使用有效的 Teamcenter 用户信息登录特定的

“Teamcenter 服务器”。 

要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 已启动。
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操作步骤

要建立 TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 的主菜单中，选择“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中的“连
接”(Connect) 命令。

2.“连接到 Teamcenter”(Connect to Teamcenter) 对话框随即打开。输入以下登录信息：

– 用户名：输入“Teamcenter 用户名”。

– 密码：输入“Teamcenter 密码”。

在“用户名”(User name) 和“密码”(Password) 字段中，输入 Teamcenter 登录信息。

– 用户组：输入将用于当前应用会话中的特定 Teamcenter 组。

如果该字段为空，则系统将应用 Teamcenter 中的默认设置。

– 角色：输入将用于当前应用会话中的特定 Teamcenter 角色。

如果该字段为空，则系统将应用 Teamcenter 中的默认设置。

– 主机：按照以下格式，输入服务器名称：

http://<服务器名称>:<端口> 或 https://<服务器名称>:<端口> 
– 实例：输入“Teamcenter 实例”的名称（如，tc）。

3. 单击“确定”(OK)，建立与 Teamcenter 的连接。
建立连接时，将显示“正在建立连接”(Establishing connection) 对话框。此时，不能中止该
后台运行的进程。 
与 Teamcenter 建立连接后，一个对话框随即打开，指示连接成功。 

4. 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

5. 如果身份验证失败，则显示一个带有错误消息的对话框。该错误消息中包含有关故障排除信息。
可能的错误消息：

– 用户名和密码组合无效。

在 TIA Portal 的主菜单中，再次选择“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中的
“连接”(Connect) 命令。在“连接到 Teamcenter ”(Connect to Teamcenter) 对话框中，更正
这些错误。

6. 在建立连接的同时，将读取项目/库条目类型的“附加属性”(Additional properties)。如果读取
“附加属性”(Additional properties) 时出错，则显示一个对话框，显示相关的错误消息。

7. 单击“确定”(OK)，确认该对话框。
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8. 在连接建立期间检查已安装的 Teamcenter Application Client (RAC) 或 Teamcenter Client 
Communication System (TCCS) 版本，以查看其是否与服务器版本相同。此检查在主要版本
级别上执行。如果版本不匹配，则不会建立与 Teamcenter 的连接，并显示带有可能的错误消
息的对话框。
可能的错误消息：

– 计算机上安装的 Teamcenter Rich Application Client (RAC) 或 Teamcenter Client 
Communication System (TCCS) 版本低于服务器版本。

– 计算机上安装的 Teamcenter Rich Application Client (RAC) 或 Teamcenter Client 
Communication System (TCCS) 版本高于服务器版本。

说明

TIA Portal 与 Teamcenter 成功建立连接时，“连接”(Connect) 命令将取消激活。 
TIA Portal 与 Teamcenter 建立连接失败时，“断开连接”(Disconnect) 命令将取消激活。

9. 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

许可证检查

说明

在 TIA Portal 的主菜单的“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中，选择“连

接”(Connect) 命令，系统将检查 TIA Portal Teamcenter Gateway 是否具有所需的有效许可证。

有关所需的有效许可证的更多信息，请参见“有关许可证的注意事项 (页 106)”中的“TIA Portal 
Teamcenter Gateway 的许可证”部分。

结果

TIA Portal 与 Teamcenter 间建立了连接。

参见

为 TIA Portal Teamcenter Gateway 启用或禁用单点登录 (SSO) (页 112)

6.11.2 基于“单点登录 (SSO)”在 TIA Portal 与 Teamcenter 之间建立连接

自 TIA Portal V17 起，可使用“Single Sign On (SSO)”或智能卡身份验证 (PKI) 来登录特定 
Teamcenter Server。另请参见“为 TIA Portal Teamcenter Gateway 启用或禁用单点登录 
(SSO) (页 112)”。
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要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 已启动。

• 已激活并组态“Single Sign On (SSO)"”。

操作步骤

要建立 TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 的主菜单中，选择“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中的“连
接”(Connect) 命令。
随后将基于“Single Sign On (SSO)”下的设置与 Teamcenter 建立连接。

2. 如果“Single Sign On (SSO)”未启用，则会打开“连接 Teamcenter”(Connect with Teamcenter) 
对话框。

3. 在“连接 Teamcenter”(Connect with Teamcenter) 对话框中输入以下登录数据。

– 用户名：输入“Teamcenter 用户名”。

– 密码：输入“Teamcenter 密码”。

在“用户名”(User name) 和“密码”(Password) 字段中，输入 Teamcenter 登录信息。

– 用户组：输入将用于当前应用会话中的特定 Teamcenter 组。

如果该字段为空，则系统将应用 Teamcenter 中的默认设置。

– 角色：输入将用于当前应用会话中的特定 Teamcenter 角色。

如果该字段为空，则系统将应用 Teamcenter 中的默认设置。

– 主机：按照以下格式，输入服务器名称：

http://<服务器名称>:<端口> 或 https://<服务器名称>:<端口> 
– 实例：输入“Teamcenter 实例”的名称（如，tc）。

4. 单击“确定”(OK)，建立与 Teamcenter 的连接。
建立连接期间会显示进度条，直至连接成功建立。 

5. 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

6. 如果身份验证失败，则显示一个带有错误消息的对话框。该错误消息中包含有关故障排除信息。
可能的错误消息：

– 用户名和密码组合无效。

在 TIA Portal 的主菜单中，再次选择“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中的
“连接”(Connect) 命令。在“连接到 Teamcenter ”(Connect to Teamcenter) 对话框中，更正
这些错误。

7. 在建立连接的同时，将读取项目/库条目类型的“附加属性”(Additional properties)。如果读取
“附加属性”(Additional properties) 时出错，则显示一个对话框，显示相关的错误消息。

8. 单击“确定”(OK)，确认该对话框。
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9. 在连接建立期间检查已安装的 Teamcenter Application Client (RAC) 或 Teamcenter Client 
Communication System (TCCS) 版本，以查看其是否与服务器版本相同。此检查在主要版本
级别上执行。如果版本不匹配，则不会建立与 Teamcenter 的连接，并显示带有可能的错误消
息的对话框。
可能的错误消息：

– 计算机上安装的 Teamcenter Rich Application Client (RAC) 或 Teamcenter Client 
Communication System (TCCS) 版本低于服务器版本。

– 计算机上安装的 Teamcenter Rich Application Client (RAC) 或 Teamcenter Client 
Communication System (TCCS) 版本高于服务器版本。

说明

TIA Portal 与 Teamcenter 成功建立连接时，“连接”(Connect) 命令将取消激活。 
TIA Portal 与 Teamcenter 建立连接失败时，“断开连接”(Disconnect) 命令将取消激活。

10.单击“确定”(OK)，确认该对话框。

在 TIA Portal 与启用/组态有“Single Sign On (SSO)"”的 Teamcenter 间建立连接

首次通过启用和组态的“Single Sign On (SSO)"”进行登录时，请执行以下操作步骤：

1. 在 TIA Portal 的主菜单中，选择“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中的“连
接”(Connect) 命令。
如果 Teamcenter 已打开，则将自动登录。
如果 Teamcenter 尚未打开，则 Google Chrome 打开时显示 SSO 登录画面。

2. 智能卡身份验证 (PKI)* 的 Teamcenter 登录浏览器窗口随即打开。
SSO 归档掩码在一个新的浏览器窗口打开。

3. 插入智能卡，然后单击“使用 PKI 卡登录”(Login with PKI) 区域中的“登录”(Login) 按钮。
“Windows 安全性”(Windows Security) 对话框随即打开。

4. 在“Windows 安全性”(Windows security) 对话框中，输入“PIN 码”(Public Key Infrastruktur 
(PKI)) *。 

5. 单击“确定”(OK)，确认该对话框。
系统将进行登录。
“Teamcenter Security Agent”对话框随即打开。

说明

“Teamcenter Security Agent”对话框保存打开，直至登录注销。

* 用于身份验证的 Teamcenter 登录浏览器窗口或智能卡身份验证服务器的特性（如，多次 PIN 
码输入请求），不由 TIA Portal 控制。“Single Sign On (SSO)”或智能卡身份验证 (PKI) 的组态
基于 Teamcenter，所需的详细信息包含在 Security_Services_install.pdf 文件中。

– 如果已启动 Teamcenter 应用程序会话且已组态 Single Sign On (SSO)，则会连接到已

启动的 Teamcenter 应用程序会话。

– 如果并未组态所有必需的 Single Sign On (SSO) 参数，则会显示以下错误消息。“为

后续程序提供必需的 Single-Sign-On 组态”(Provide the required Single-Sign-On 
configuration for further procedure)。另请参见“为 TIA Portal Teamcenter Gateway 
启用或禁用单点登录 (SSO) (页 112)”
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许可证检查

说明

在 TIA Portal 的主菜单的“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中，选择“连

接”(Connect) 命令，系统将检查 TIA Portal Teamcenter Gateway 是否具有所需的有效许可证。

有关所需的有效许可证的更多信息，请参见“有关许可证的注意事项 (页 106)”中的“TIA Portal 
Teamcenter Gateway 的许可证”部分。

结果

TIA Portal 与 Teamcenter 间建立了连接。

6.11.3 断开 TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接。

操作步骤

要断开 TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 的主菜单中，选择“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中的“断
开连接”(Disconnect) 命令。

结果

TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接已断开。此时，不能执行与 Teamcenter 相关的任何操作。

TIA Portal Teamcenter Gateway
6.11 建立和断开 TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接。

编辑项目

118 功能手册, 11/2022



6.11.4 显示 TIA Portal 与 Teamcenter 之间的连接状态

显示连接状态

通过以下几种方式，可显示 TIA Portal 与 Teamcenter 之间的连接状态：

• 如果 TIA Portal 与 Teamcenter 之间成功建立连接，则在 TIA Portal 右下角的状态栏中将

显示 Teamcenter 图标 。连接建立后，Teamcenter 图标将显示为彩色。

将光标放置到该 Teamcenter 图标上一段时间，将显示一个工具提示信息，以纯文本形式

显示相应的连接信息。 
• 如果 TIA Portal 与 Teamcenter 之间的连接建立失败，则在 TIA Portal 右下角的状态栏中

将显示 Teamcenter 图标 。如果连接未建立，则 Teamcenter 符号将显示为黑白色。

将光标放置到该 Teamcenter 图标上一段时间，将显示一个工具提示信息，以纯文本形式

显示相应的连接信息。

• 如果 Teamcenter 服务器未激活支持 UTF-8，则在 TIA Portal 状态栏中右下方将显示以下 
Teamcenter 图标进行指示。

在“信息”(Info) 选项卡中显示连接状态。

TIA Portal 与 Teamcenter 之间连接成功后，可显示为以下几种格式：

• http://主机名 [用户名] - 组 / 角色

示例：http://WIN-MLMCU5LQTP6:8080 [用户名]-Group / Role
在“信息”(Info) 选项卡上，TIA Portal 与 Teamcenter 之间的连接失败时，将显示为以下格

式：

• “与 Teamcenter 之间无连接。”(There is no connection to the Teamcenter.)

在 TIA Portal 状态栏中显示连接状态

在 TIA Portal 的状态栏中，TIA Portal 与 Teamcenter 之间成功建立连接后，将显示为以下格

式：

• http://主机名 [用户名] - 组 / 角色

示例：http://WIN-MLMCU5LQTP6:8080 [用户名]-Group / Role
在 TIA Portal 的状态栏中，TIA Portal 与 Teamcenter 之间的连接失败时，将显示为以下格式：

• “与 Teamcenter 之间无连接。”(There is no connection to the Teamcenter.)
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说明

当 TIA Portal 与 Teamcenter 之前连接成功时，“连接”(Connect) 命令将取消激活。 
当 TIA Portal 与 Teamcenter 之间连接失败时，“断开连接”(Disconnect) 命令将取消激活。

6.12 更改组/角色

6.12.1 更改组/角色

自 TIA Portal Teamcenter Gateway V17 起，可在活动应用程序会话期间更改当前组/角色。

要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 已启动。

操作步骤

要更改当前组/角色，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 主菜单中，在“选项 > Teamcenter”(Options > Teamcenter) 菜单中选择“更改组/
角色”(Change group/role) 命令。

2. 将打开“更改组/角色”(Change group/role) 对话框。
默认分配的组/角色会显示在“组”(Group) 字段和“角色”(Role) 字段中。

3. 单击“组”(Group) 字段中下拉列表菜单的箭头。
显示的对话框中会列出当前用户的关联组和角色。

4. 选择要更改为哪个组。
所选组会显示在“组”(Group) 字段中。默认属于所选组的角色会显示在“角色”(Role) 字段中。
如果未事先定义标准角色，则会选择下拉菜单中 上面的角色并显示在“角色”(Role) 字段中。
如果所选组没有默认角色，则“角色”(Role) 字段保持空白。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。

– “组/角色”(Group/role) 更改后，TIA Portal 中的“常规”(General) 选项卡中会立即显示

相应的消息。

– 如果未对既有“组/角色”(Group/role) 进行更改，则 TIA Portal 中的“常规”(General) 选
项卡中会显示相应的消息。

TIA Portal Teamcenter Gateway
6.12 更改组/角色

编辑项目

120 功能手册, 11/2022



说明

更改组/角色期间，可显示以下消息：

“组/角色已成功更改，但未输出任何消息。当前用户具有对该数据的写访问权限。”(The 
group/role was successfully changed, but a message was output. YYou do not have write 
access to the data.)
要确认消息，请按以下步骤操作：

• 单击“确定”(OK)。

6.13 TIA Portal 项目与全局库的不同之处

简介

在 Teamcenter 中，TIA Portal 项目和全局库通过数据集的名称和文件扩展名进行识别。

数据集的名称

请注意：

• 在 Teamcenter 中，使用 Teamcenter 操作“另存为新条目”(Save as new item) 和“另存

为新修订版”(Save as new revision) 保存 TIA Portal 项目时，该 TIA Portal 项目的名称将用

作数据集名称（如，“TIAProjectDataset”）。

• 在 Teamcenter 中，使用 Teamcenter 操作“另存为新条目”(Save as new item) 和“另存

为新修订版”(Save as new revision) 保存全局库目时，该全局库的名称将用作数据集的名称

（如，“TIALibraryDataset”）。

文件扩展名

请注意：

• 使用 Teamcenter 操作“另存为新条目”(Save as new item) 和“另存为新修订版”(Save as 
new revision) 保存 TIA Portal 项目时，该 TIA Portal 项目将在 Teamcenter 中保存为扩展

名为 *.zap* 的文件。

• 使用 Teamcenter 操作“另存为新条目”(Save as new item) 和“另存为新修订版”(Save as 
new revision) 保存全局库时，该全局库将在 Teamcenter 中保存为文件扩展名为 *.zal* 的
文件。
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6.13.1 将不同数据集类型复制到新修订版中

在 TIA Portal Teamcenter Gateway 中，使用 Teamcenter 操作“另存为新修订版...”(Save as new 
revision...) 保存 TIA Portal 项目和全局库

在 TIA Portal Teamcenter Gateway 中，可使用 Teamcenter 操作“另存为新修订版...”(Save 
as new revision...) 指定，在存储过程中将随附的数据集（非 TIA 数据集）从旧修订本传送到

新修订版中。 
具体过程取决于复制规则“Deep Copy Rules”。
有关复制规则“Deep Copy Rules”的更多信息，请参见操作手册《Teamcenter – Business 
Modeler IDE》中的“Deep Copy Rules”部分。

使用“Teamcenter Deep Copy Rule”函数 
使用 Teamcenter 操作“另存为新修订版...”(Save as new revision...) 时，“Teamcenter 
Deep Copy Rule”函数可执行以下操作：

• CopyAsObject
• CopyAsReference
• NoCopy
• RelatedToLatest
• ReviseAndReleateToLatest
• SystemCopy
• ReviseObject
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6.14 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 管理 TIA Portal 项目

6.14.1 将 TIA Portal 项目保存为 Teamcenter 中的新条目

要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

• 不支持项目多选。

操作步骤

首次将 TIA Portal 项目保存在 Teamcenter 中时，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，打开待保存为 Teamcenter 中新条目的 TIA Portal 项目。

2. 在“项目树”(Project tree) 视图中，选择该 TIA Portal 项目并保存到 Teamcenter 中。

3. 右键单击该 TIA Portal 项目，并选择命令“Teamcenter > 保存为新条目...”(Teamcenter > Save 
as new item...)。
“新条目的属性”(Properties of the new item) 对话框随即打开。 
系统默认显示“常规”(General) 选项卡。

4. 在“常规”(General) 选项卡的“名称”(Name) 字段中输入名称，或接受系统建议的数据。系统
默认显示所选 TIA Portal 项目的名称。
多可输入 94 个字符。

5. 在“常规”(General) 选项卡的“条目类型”(Item type) 字段中，为将在 Teamcenter 中保存为
新条目的 TIA Portal 项目选择一个条目类型。

– 在“条目类型”(Item type) 字段中，选择一个派生类型。

系统默认选中“TIA Project”类型。

仅当派生类型可用时，下拉列表才可编辑。

6. 在“常规”(General) 选项卡中，为“条目 ID / 修订版 ID”(Item ID / Revision ID) 字段分配一个
有效的 Teamcenter 条目 ID / 修订版 ID，也可任意分配。
如果将字段“条目 ID / 修订版 ID”(Item ID / Revision ID) 保留为空，则 Teamcenter 将自动为
其分配下一个条目 ID / 修订版 ID。 
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7. 单击“分配”(Assign)，Teamcenter 将为选定的项目自动分配下一个条目 ID / 修订版 ID。 
结果：

– 所分配的条目 ID / 修订版 ID 将显示在相应的文本域中。 
– 该文本域不能编辑，且“分配”(Assign) 按钮禁用。

说明

修改条目类型

修改项目类型后，“条目 ID / 修订版 ID”(Item ID / Revision ID) 字段和“分配”(Assign) 按
钮将产生以下影响：

1. 系统将复位已分配给该“条目 ID / 修订版 ID”字段的 ID。
2.“分配”(Assign) 按钮将设置为可操作。

8. 可选：在“常规”(General) 选项卡的“Teamcenter 项目”(Teamcenter project) 字段中，选择待
为其分配 TIA Portal 项目的 Teamcenter 项目。

– 单击“浏览...”(Browse...) 按钮。 
“选择项目”(Select projects) 对话框随即打开。 

– 选择相关的 Teamcenter 项目，并单击“确定”(OK) 按钮确认每个选择。 
单击“确定”(OK) 按钮，在“Teamcenter 项目”(Teamcenter project) 字段中将显示选择

的 Teamcenter 项目，并以逗号进行分隔。

如果保留“Teamcenter 项目”(Teamcenter project) 字段为“空”，则不会将该 TIA 
Portal 项目分配给 Teamcenter 项目。

9. 可选：在“常规”(General) 选项卡的“Teamcenter 文件夹”(Teamcenter folder) 字段中，选择
待分配给新创建条目的文件夹。

– 单击“浏览...”(Browse...) 按钮。

“选择 Teamcenter 文件夹”(Select Teamcenter folder) 对话框随即打开。

系统默认文件夹为“Home”。

系统默认将所有新创建的条目保存到用户个人的“Home”目录内。

– 选择“Home”文件夹，并单击“确定”(OK)，确认选择。

单击“确定”(OK) 按钮，在文本域中显示所选择的文件夹。 
单击“取消”(Cancel)，将取消该操作。

10.可选：必要时，请在“常规”(General) 选项卡中的“注释”(Comment) 字段中输入一段注释。 
多可输入 240 个字符。

11.单击“确定”(OK)，确认输入。
该 TIA Portal 项目将以指定的文件夹结构和名称保存在 Teamcenter 中。
将 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中之后，“项目已成功保存到 Teamcenter 中”(The 
project was successfully saved in Teamcenter) 对话框随即打开。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

在 TIA Portal 的“项目树”(Project tree) 中，将使用一个叠加符号指示该 TIA Portal 项
目已连接 Teamcenter。

12.单击“取消”(Cancel) 按钮，将关闭“新条目的属性”(Properties of new item) 对话框。
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将 TIA Portal 项目中的项目相关数据保存到 Teamcenter 中
在 TIA Portal V17 或更高版本中，可将 TIA Portal 项目中的项目相关数据保存到 Teamcenter 
中。请参见“在 Teamcenter 中，TIA 项目中的项目相关数据可保存为条目/修订版下的独立

单元。 (页 166)”。
要将 TIA Portal 项目的项目相关数据保存到 Teamcenter 中，需在“选项 > 设置 > Teamcenter 
Gateway”(Options > Settings > Teamcenter Gateway) 中的“保存为新条目/修订版”(Save as 
new item / revision) 区域中，选择“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 复选框。

请参见“保存为新条目时创建 TIA Portal 对象结构 (页 113)”。
以下 TIA Portal 项目的项目相关数据可保存到 Teamcenter 中：

• 程序块和 PLC 数据类型 (UDT)。请参见“将 TIA Portal 对象保存为 Teamcenter 中的对象 
(页 158)”。

• OPC UA 服务器接口。请参见“OPC UA 服务器接口 (页 170)”。
有关 Teamcenter Gateway 中与对象（修订版状态）一同保存的 TIA Portal 对象的属性，请

参见“AUTOHOTSPOT”部分。

结果

将 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 后，包含有条目修订版（指定条目 ID / 修订版 ID）的

新条目将位于“Home”文件夹中。在 Teamcenter 中，TIA Portal 项目的数据集将以 zap 文件

形式存储在相应的修订版 ID 下。

系统将“检出”相关的数据集，并在 Teamcenter 中标记为以下符号。

该符号将显示在 Teamcenter 文件夹视图中。

在 TIA Portal 中，可与 TIA Portal 项目一同执行以下 Teamcenter 操作：

• 保存为新修订版....
• 保存为新条目....
• 保存到条目...
• 检入。
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• 撤消检出。

• 导出...

参见

为关联 Teamcenter 的 TIA Portal 项目创建新的修订版 (页 142)
检入 TIA Portal 项目 (页 132)
撤消检出 TIA Portal 项目 (页 148)
将更改更新/保存到与 Teamcenter 相连的 TIA Portal 项目中 (页 133)

“保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 127)
“保存为新条目”对话框中的“附加属性”选项卡 -（TIA Portal 项目） (页 126)
“保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡 -（TIA Portal 项目） (页 126)
“保存为新条目”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 128)
在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目） (页 129)

6.14.1.1 “保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡 -（TIA Portal 项目）

在“保存为新条目”(Save as new item) 对话框的“常规”(General) 选项卡中，可定义待保存

在 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目属性。

参见

“保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 127)

6.14.1.2 “保存为新条目”对话框中的“附加属性”选项卡 -（TIA Portal 项目）

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，可编辑 TIA Portal 项目中已上传附加属性

的值。

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，可选择输入上传的条目类型或派生条目类

型。“附加属性”(Additional properties) 选项卡的内容取决于所使用的条目类型、派生类型

或继承类型的属性。 

参见

“保存为新条目”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 128)
在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目） (页 129)
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6.14.1.3 “保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目）

“保存为新条目”对话框中“常规”选项卡的结构

在“常规”(General) 选项卡的视图中，包括以下字段和按钮：

字段 说明

名称 (Name)： 名称输入字段，该名称用于将 TIA Portal 项目保存为 Teamcenter 
中的新条目。

系统默认显示所选 TIA Portal 项目的名称。

条目类型 (Item type)： TIA Portal 项目中的条目类型 输入字段。

系统默认选中“TIA Project”类型。

 
条目 ID / 修订版 ID 
(Item ID / revision ID)：

待分配给新条目的条目 ID / 修订版 ID 输入字段。

Teamcenter 项目 
(Teamcenter 
project)：

选择待分配新条目的 Teamcenter 项目选择框。

Teamcenter 文件夹 
(Teamcenter folder)：

选择保存新条目的 Teamcenter 文件夹选择框。

 注释 (Comment)： 注释信息的输入字段。系统默认将输入的命令应用于新的修订版

和相应的数据集。

按钮 说明

下拉列表 单击下拉列表，可选择和添加派生类型。仅当定义有派生类型时，

下拉列表才可编辑。

分配 (Assign) 单击该按钮，将自动为 TIA Portal 项目分配条目 ID / 修订版 ID。
“浏览”(Browse) (...) - 
（Teamcenter 项目）

单击该按钮，将打开“选择项目”(Select projects) 对话框。

“浏览”(Browse) (...) - 
（Teamcenter 文件夹）

单击该按钮，将打开“选择 Teamcenter 文件夹”(Select 
Teamcenter folder) 对话框。

确定 (OK) 单击“确定”(OK) 按钮，确认输入。且对话框关闭。

取消 (Cancel) 要退出对话框，可单击“取消”(Cancel) 按钮。且不应用所输入的

内容。
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参见

“保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡 -（TIA Portal 项目） (页 126)

6.14.1.4 “保存为新条目”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA Portal 项目）

“保存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构 
在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，相关信息将以表格形式显示，具体取决于：

• 所选择的条目类型或派生类型。

• 所选条目类型和派生类型继承的属性，以及属性映射文件中映射的属性。

“附加属性”(Additional properties) 选项卡的属性

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，条目类型和派生类型的属性将显示为读/写
模式。

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡的视图中，包括以下各列和按钮：

列 含义

名称 (Name) 附加属性的名称。  
类型 (Type) 附加属性的类型。 
值 (Value) 附加属性的值。 

按钮 含义

下拉列表 单击下拉列表，可添加强制属性。

确定 (OK) 单击“确定”(OK) 按钮，确认输入。且对话框关闭。

取消 (Cancel) 要退出对话框，可单击“取消”(Cancel) 按钮。且不应用所输入的内

容。

有关“保存为新条目”(Save as new item) 对话框中“附加属性”(Additional properties) 选项卡上“确

定”(OK) 按钮的注意事项。

以下规则适用于“保存为新条目”(Save as new item) 对话框中“附加属性”(Additional 
properties) 选项卡上“确定”(OK) 按钮的操作。

• 如果强制属性未填写，则“确定”(OK) 按钮将灰显且不可用。

• 如果没有强制属性或所有强制属性均已填写，则“确定”(OK) 按钮可操作。
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参见

“保存为新条目”对话框中的“附加属性”选项卡 -（TIA Portal 项目） (页 126)
在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目） (页 129)

6.14.1.5 在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目）

在“附加属性”(Additional Properties) 选项卡的表格视图中，待上传到 Teamcenter 服务器的 
TIA Portal 项目属性将显示为读/写模式。

编辑 TIA Portal 项目中已上传属性值时要求

编辑 TIA Portal 项目中已上传属性值时，需遵循以下要求：

• 所选 TIA Portal 项目条目类型的属性已上传。

• TIA Portal 项目条目类型的所选条目修订版的属性已上传。

• 条目主表中的已上传属性已连接 TIA Portal 项目条目类型。

• 条目修订版主表的已上传属性已连接 TIA Portal 项目条目版本。 

说明

请注意以下事项：

仅支持 TIA Portal Teamcenter Gateway V14SP1 及以上版本。其它所有情况均将忽略。

请注意以下事项：

• 如果无任何属性上传到 Teamcenter 服务器中，则“附加属性”(Additional properties) 选
项卡中将显示以下信息：

未上传任何“附加属性”。(No "Additional properties" were uploaded.)
• 与 TIA Portal Teamcenter Gateway 建立连接时如果无法读取所上传的属性，则“附加属

性”(Additional properties) 选项卡中将显示以下信息： 
未上传任何“附加属性”。(No "Additional properties" were uploaded.)

使用“常规”(General) 选项卡和“附加属性”(Additional properties) 选项卡中相同的属性时

请注意以下事项：

使用“常规”(General) 选项卡和“附加属性”(Additional properties) 选项卡中相同的属性时，

Teamcenter 中通常仅保存“常规”选项卡中的属性条目。
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在“另存为新条目”(Save as a new item) 对话中，多次使用“附加属性”(Additional properties) 选项卡

中的属性

请注意以下事项：

在“另存为新条目”(Save as a new item) 对话中，多次使用“附加属性”(Additional 
properties) 选项卡中相同的属性时，Teamcenter 中通常仅保存表格视图中的第一个属性条

目。

使用“Char”数据类型的特殊字符

在以下章节中将介绍“char”数据类型的命名规则，在“另存为新条目”(Save as a new item) 对
话中必须遵循这一规则。

请注意以下事项：

• 在“另存为新条目”(Save as new item) 对话中，“附加属性”(Additional properties) 选项

卡中“char”数据类型的输入框仅支持 ASCII 值 32 到 126。

参见

“保存为新条目”对话框中的“附加属性”选项卡 -（TIA Portal 项目） (页 126)
“保存为新条目”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 128)

6.14.2 检出 TIA Portal 项目

如果要专门预留一或多个 TIA Portal 项目进行编辑，则可检出这些 TIA Portal 项目。这些 TIA 
Portal 项目将对其他用户锁定。

要求

需满足以下要求：

• 该 TIA Portal 项目已连接 Teamcenter。
• TIA Portal 项目以“只读”模式打开。

• TIA Portal 项目不支持多选。
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操作步骤

要编辑一个 TIA Portal 项目，需要将其检出，请按以下步骤操作：

1. 在“项目树”(Project tree) 视图中，选择相应的 TIA Portal 项目。 
2. 右键单击该 TIA Portal 项目，并选择命令“Teamcenter > 检出”(Teamcenter > Check out)。 

说明

检出 TIA Portal 项目

注：如果该 TIA Portal 项目在本地发生变更或数据集版本早于 Teamcenter 中的当前版本，则

“确认检出”(Confirm checkout) 对话框将打开。

1. 单击“是”(Yes) 按钮，覆盖当前的数据集版本。

2. 单击“否”(No) 按钮，将当前的数据集版本作为本地副本打开。

3. 单击“取消”(Cancel) 按钮，取消检出。

如果继续“检出”，则从 Teamcenter 中检出该数据集版本和 TIA Portal 项目的相应修订版

本。该数据集版本已由其他用户锁定，无法编辑

结果

TIA Portal 项目将以“写入”模式重新打开。

检出该 TIA Portal 项目的数据集版本，并在 Teamcenter 中标记为以下符号。

该数据集版本已由其他用户锁定，无法编辑

结果

成功“检出”后，在 TIA Portal 中可与 TIA Portal 项目一同执行以下 Teamcenter 操作：

• 保存为新修订版.... 
• 保存为新条目.... 
• 检入。 
• 撤消检出。

参见

为关联 Teamcenter 的 TIA Portal 项目创建新的修订版 (页 142)
将 TIA Portal 项目保存为 Teamcenter 中的新条目 (页 123)
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撤消检出 TIA Portal 项目 (页 148)
检入 TIA Portal 项目 (页 132)

6.14.3 检入 TIA Portal 项目

Teamcenter 中保存的 TIA Portal 项目将处于“检出”状态。这些 TIA Portal 项目将对其他用

户锁定。

要求

需满足以下要求：

• 该 TIA Portal 项目已连接 Teamcenter。
• 用户已检出该 TIA Portal 项目相应修订版的数据集。

• TIA Portal 项目不支持多选。

操作步骤

要取消对该 TIA Portal 项目的编辑锁定，请按以下步骤操作：

1. 在“项目树”(Project tree) 视图中，选择相应的 TIA Portal 项目。 
2. 右键单击该 TIA Portal 项目，选择命令“Teamcenter > 检入”(Teamcenter > Check in)。

自动检入

在以下条件下，在 TIA Portal 中关闭 TIA Portal 项目时将执行自动检入操作： 
• 如果 TIA Portal 项目的“VersionInfo.xml 文件”可用。

• 如果 TIA Portal 项目以“写入”模式打开。

在以下条件下，在 TIA Portal 中关闭 TIA Portal 项目时不执行自动检入操作：

• 如果 TIA Portal 项目的“VersionInfo.xml 文件”不可用。 
• 如果 TIA Portal 项目以“读/写”模式打开。

• 如果 TIA Portal 项目在 RAC 中已检出。

结果

TIA Portal 项目将以“读取”模式重新打开。

TIA Portal 项目已检入 Teamcenter，且以下符号已从 Teamcenter 的文件夹视图中移除。 
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此时，对该 TIA Portal 项目的编辑锁定已撤销。

在 TIA Portal 中，可与 TIA Portal 项目一同执行以下 Teamcenter 操作：

• 保存为新修订版.... 
• 保存为新条目.... 
• 检出。

参见

为关联 Teamcenter 的 TIA Portal 项目创建新的修订版 (页 142)
将 TIA Portal 项目保存为 Teamcenter 中的新条目 (页 123)
检出 TIA Portal 项目 (页 130)

6.14.4 将更改更新/保存到与 Teamcenter 相连的 TIA Portal 项目中

本节介绍如何更新/保存 Teamcenter 中可用 TIA Portal 项目的更改。

要求

需满足以下要求：

• 该 TIA Portal 项目已连接到 Teamcenter，且存在更改

• 该数据集的版本与本地副本不同

• TIA Portal 项目不支持多选。

说明

请注意以下事项：

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间无连接时，“Teamcenter > 保存”(Teamcenter > Save) 命令将禁
用。
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对“保存”操作进行初步检查

更新/保存时将检查以下内容：

• Teamcenter 中保存的数据集版本和关联的修订版是否已检出。

如果用户未检出该数据集版本及其相关修订版，则系统将显示一条消息，同时不执行 
Teamcenter“保存”(Save) 操作。

操作步骤

要将更改更新/保存到与 Teamcenter 相连的 TIA Portal 项目中，请按以下步骤操作：

1. 在“项目树 (PNV)”(Project tree (PNV)) 中，右键单击要保存的 TIA Portal 项目。

2. 选择“Teamcenter > 保存”(Teamcenter > Save) 命令。 

结果

该 TIA Portal 项目的新数据集版本将导出为 Teamcenter 中一个指定修订版 ID 的 zip 文件。

与“保存”相关的操作

完成所有初步检查后，在更新/保存时将执行以下操作：

• 修改后的 TIA Portal 项目存储在本地缓存中的同一修订版文件夹中。有关本地缓存结构的

详细信息，请参见“显示缓存状态 (页 239)”。
• TIA Portal 项目已“归档”，并以 zip 文件形式保存在临时位置。

• 对于相应的修订版对象，在 Teamcenter 中创建新的数据集版本。TIA Portal 项目的 ZIP 文
件上传到数据集中。

在保存操作期间，将显示“创建数据集版本...”(Create Dataset Version...) 对话框。

“创建数据集版本...”(Create Dataset Version...) 对话框显示 Teamcenter 操作“保存”的

当前状态。

• 保存操作完成后，对应的数据集版本保持检出状态。

完成“保存”后，Teamcenter 操作“保存”会立即禁用。
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说明

对 Teamcenter 中可用的 TIA Portal 项目执行保存/更新对象结构操作。按以下步骤执行项目

和对象结构的更新：

• 在 Teamcenter 中更新/保存对象结构：另请参见“将 TIA Portal 对象保存为 Teamcenter 中的
对象 (页 158)”

• 通过导出、保存或更新每个设备的数据集并将其下载到相应的设备数据集中，以生成 OPC UA 
服务器接口文件：另请参见“在 Teamcenter 中，TIA 项目中的项目相关数据可保存为条目/修
订版下的独立单元。 (页 166)”

• 在 Teamcenter 中保存/更新项目条目：另请参见“将 TIA Portal 对象保存为 Teamcenter 中的
对象 (页 158)”

说明

使用“保存”(Save) 功能，可以将未使用 Teamcenter 缓存服务器处理的 TIA Portal 项目再次

连接到 Teamcenter。
未使用 Teamcenter 缓存服务器对 TIA Portal 项目进行更改时，“versionInfo.xml”文件将会更

新。

在 Teamcenter 中保存项目相关数据

自 TIA Portal 版本 V18 起，可以选择将 TIA Portal 项目的项目相关数据保存到 Teamcenter，
请参见“在 Teamcenter 中，TIA 项目中的项目相关数据可保存为条目/修订版下的独立单元。 
(页 166)”。可以将 TIA Portal 项目的以下项目相关数据保存到 Teamcenter：
• 程序块和 PLC 数据类型 (UDT)。请参见“将 TIA Portal 对象保存为 Teamcenter 中的对象 

(页 158)”。
• OPC UA 服务器接口。请参见“OPC UA 服务器接口 (页 170)”。

“回滚”功能

如果因错误消息而导致之前的一个指示操作取消，则可使用以下回滚功能。

1. 如果保存/更新 TIA Portal 项目失败，则恢复 Teamcenter 缓存中的前一个 TIA Portal 项目。 
2. 如果保存/更新数据集失败，则恢复 Teamcenter 缓存中的前一个数据集。 

解决方法：

• 要修复保存/更新对象时的错误，请执行“将 TIA Portal 对象另存为 Teamcenter 中的对象

时出错的说明 (页 136)”部分中的相关步骤。

• 如果需要数据校正来修复错误，请执行“回滚错误行为的数据同步 (页 139)”部分中的相

关步骤。
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限制条件

需遵循以下限制条件：

Teamcenter 管理员可组态 Teamcenter 中所保存的数据集版本数量（默认值为 3）。到达

大数量时，系统将删除 早的数据集版本并创建新的数据集版本。 

结果

在 Teamcenter 中创建了一个 TIA Portal 项目的新数据集版本。

“保存”后，在 TIA Portal 中可与 TIA Portal 项目一同执行以下 Teamcenter 操作：

• 保存为新修订版...
• 保存为新条目...
• 保存到条目...
• 检入

• 撤消检出

• 导出...

参见

将更改保存到与 Teamcenter 相连的全局库中 (页 209)
为关联 Teamcenter 的 TIA Portal 项目创建新的修订版 (页 142)
将 TIA Portal 项目保存为 Teamcenter 中的新条目 (页 123)
检入 TIA Portal 项目 (页 132)
撤消检出 TIA Portal 项目 (页 148)
将服务器对象另存为 Teamcenter 中的对象时出错的说明 (页 139)

6.14.4.1 有关连接到 Teamcenter 的 TIA Portal 项目中更新/保存失败的说明

将 TIA Portal 对象另存为 Teamcenter 中的对象时出错的说明

简介

下文介绍了将 TIA Portal 对象保存和关联为 Teamcenter 中的对象的典型步骤。
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使用“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 选项保存/更新 TIA Portal 项目时的典

型步骤如下：

• 步骤 1：在 Teamcenter 中保存/更新项目条目和对象结构

• 步骤 2：关联新创建的对象结构与 Teamcenter 中的项目版本

• 步骤 3：上传 OPC UA 服务器接口文件（数据集类型 (T4TiaDeviceDataset)）
• 步骤 4：删除已从 TIA 项目中删除的对象条目。

• 步骤 5：更新 TIA Portal 项目条目。

TIA Portal 项目的“回滚”功能 
如果因故障而导致上述某项操作被取消，则可使用以下“回滚”功能。

• 步骤 1：在 Teamcenter 中保存/更新项目条目和对象结构

如果在 Teamcenter 中保存/更新项目条目和对象结构失败，则当前没有可用的回滚功能。

• 步骤 2：关联新创建的对象结构与 Teamcenter 中的项目版本

如果将新创建的对象结构关联到 Teamcenter 中的项目版本失败，则当前没有可用的回滚

功能。而显示错误消息：

– 类型：错误

– 标题：版本

– 消息文本：

更新条目修订版时出错。在 Teamcenter 中为打开的 TIA Portal 项目更新对象结构失

败。可在“回滚错误行为的数据同步 (页 139)”中找到可能的解决方案：

– 要确认错误消息，请按以下步骤操作：

单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。

关闭该对话框，或按 < Esc > 和 < Return > 键关闭该错误消息。

• 步骤 3：上传 OPC UA 服务器接口文件（数据集类型 (T4TiaDeviceDataset)）
如果将 OPC UA 服务器接口文件（数据集类型 (T4TiaDeviceDataset)）上传到 Teamcenter 
失败，则当前没有可用的回滚功能。而显示错误消息：

– 类型：错误

– 标题：版本

– 消息文本：

在 Teamcenter 中更新 OPC UA 服务器接口时出错。检查 Teamcenter 中对象结构和项

目数据集的一致性。可在“回滚错误行为的数据同步 (页 139)”中找到可能的解决方案：

– 要确认错误消息，请按以下步骤操作：

单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。

关闭该对话框，或按 < Esc > 和 < Return > 键关闭该错误消息。
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• 步骤 4：删除已从 TIA 项目中删除的对象条目。

如果从 TIA 项目中删除的对象条目在 Teamcenter 中删除失败，则当前没有可用的回滚功

能。而显示错误消息：

– 类型：错误

– 标题：版本

– 消息文本：

删除未在 TIA Portal 中找到的对象元素时出错。检查 Teamcenter 中对象结构和项目数

据集的一致性。可在“回滚错误行为的数据同步 (页 139)”中找到可能的解决方案：

– 要确认错误消息，请按以下步骤操作：

单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。

关闭该对话框，或按 < Esc > 和 < Return > 键关闭该错误消息。

• 步骤 5：更新 TIA Portal 项目条目。

如果 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目条目更新失败，则当前没有可用的回滚功能。而显

示错误消息：

– 类型：错误

– 标题：版本

– 消息文本：

在 Teamcenter 中保存对象成功，但将 TIA Portal 项目条目保存到 Teamcenter 时出错。

检查 Teamcenter 中对象结构和项目数据集的一致性。可在“回滚错误行为的数据同步 
(页 139)”中找到可能的解决方案：

– 要确认错误消息，请按以下步骤操作：

单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。

关闭该对话框，或按 < Esc > 和 < Return > 键关闭该错误消息。

服务器项目的“回滚”功能 
服务器项目的回滚使用 TIA Portal 项目的“回滚”功能中描述的步骤执行。
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将服务器对象另存为 Teamcenter 中的对象时出错的说明

服务器项目的“回滚”功能 
使用“将 TIA Portal 对象另存为 Teamcenter 中的对象时出错的说明 (页 136)”中描述的相同

步骤执行服务器项目的回滚。

说明

服务器项目的“回滚”功能 
在为服务器项目启动“回滚”功能之前，必须先执行以下操作：

• 清理所有创建的 Teamcenter 对象（项目条目和对象）

• 手动将服务器项目与 Teamcenter 项目同步

另请注意以下限制和信息：

• 服务器项目不得恢复为 Teamcenter 项目的上一个状态。

• 如果定义了阻止回滚的异常，则不会执行回滚。
系统会通知用户执行手动回滚

• 进度条会通知用户回滚进度
回滚完成后，可能会显示回滚的原因（如果有）

如果出现 Teamcenter 特定的异常错误，则会显示相应的消息。

6.14.4.2 回滚错误行为的数据同步

发生回滚错误行为时的数据同步

下面介绍了发生回滚错误时需要采取的典型步骤。

如果在以下步骤中出现回滚错误行为，则必须同步数据。

为此，请执行以下操作步骤：

• 步骤 1：在 Teamcenter 中保存/更新项目条目和对象结构。

无需数据同步。无需执行任何其它步骤。

• 步骤 2：将添加的对象结构关联到项目修订版。

需要同步数据。

• 步骤 3：上传 OPC UA 服务器接口文件。

需要同步数据。
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• 步骤 4：删除已从 TIA 项目中删除的对象条目。

需要同步数据。

• 步骤 5：更新 TIA Portal 项目条目

需要同步数据。

要求

相应的数据已在 Teamcenter 中保存或更新。

操作步骤

要手动执行数据回滚，请按以下步骤操作：

• 步骤 1：无需回滚

• 步骤 2：将添加的对象结构关联到项目修订版。

在 Teamcenter 中，关联添加的条目（类型、PLC 数据类型 (UDT) 和设备）。 
要在 Teamcenter 中关联添加的条目（类型、PLC 数据类型 (UDT) 和设备），请按以下步

骤操作：

– 在 Teamcenter 中搜索添加的条目（类型、PLC 数据类型 (UDT) 和设备）。

– 将条目修订分配给父条目的相应修订。

– 重复保存过程，以便工作流执行其余步骤。

下图显示了添加条目（类型、PLC 数据类型 (UDT) 和设备）的相关性。
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• 步骤 3：上传 OPC UA 服务器接口文件。

如果将 OPC UA 服务器接口文件上传到设备版本失败，则必须手动编辑文件。要编辑丢

失或未更新的文件，请执行以下步骤：

– 为确保 TIA Portal 项目和 Teamcenter 中的 OPC UA 服务器接口文件之间的数据一致性，

必须打开设备条目的数据集。  
– 将上传到数据集的文件与 TIA Portal 中 TIA Portal 项目的 OPC UA 服务器接口文件进行

比较。手动上传丢失或未更新的文件。 
– 从数据集中删除未使用的文件。

– 重复保存过程，以便工作流执行其余步骤。

下图显示了作为设备数据集的一部分进行存储的 OPC UA 服务器接口文件：

• 步骤 4：删除已从 TIA 项目中删除的对象条目。

– 检查在 TIA Portal 项目中删除的对象条目（类型、PLC 数据类型 (UDT) 和设备）是否

也在 Teamcenter 中删除。

– 如果在 TIA Portal 项目中删除的对象条目（类型、PLC 数据类型 (UDT) 和设备）未在 
Teamcenter 中删除，则必须手动删除相应的对象条目。

这可确保 TIA Portal 项目的内容与 Teamcenter 中的内容同步。

– 重复保存过程，以便工作流执行其余步骤。

• 步骤 5：更新 TIA Portal 项目条目

– 如果归档的 TIA Portal 项目尚未上传到数据集，则必须手动将归档的 TIA Portal 项目上

传到 Teamcenter 中的数据集。 
这可确保 TIA 项目的内容与 Teamcenter 中的内容同步。

– 重复保存过程，以便工作流执行其余步骤。
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6.14.5 为关联 Teamcenter 的 TIA Portal 项目创建新的修订版

要求

需满足以下要求：

• 该 TIA Portal 项目已连接 Teamcenter。 
• TIA Portal 项目不支持多选。

操作步骤

要为 Teamcenter 中保存的 TIA Portal 项目创建一个新的修订版，请按以下步骤操作：

1. 在“项目树”(Project tree) 视图中，选择相应的 TIA Portal 项目。 
2. 右键单击该 TIA Portal 项目，选择命令“Teamcenter > 另存为新修订版...”(Teamcenter > Save 

as new revision)。
通过该功能，可基于当前打开的 TIA Portal 项目创建新的修订版。

– “另存为新修订版”(Save as new revision) 对话框随即打开。 
– 系统默认显示“常规”(General) 选项卡。

– 所选 TIA Portal 项目的名称将以只读模式显示在“名称”(Name) 字段中（如，

t4tia_object_name）。

– 所选 TIA Portal 项目的“条目 ID”将以只读模式显示在“条目 ID”(Item ID) 字段中。

3. 可选：在“常规”(General) 选项卡的“修订版 ID”(Revision ID) 字段中，为 TIA Portal 项目分配
有效的 Teamcenter 修订版 ID。
多可输入 32 个字符。

4. 单击“分配”(Assign) 按钮时，Teamcenter 将自动为 TIA Portal 项目分配下一个可用的修订版 
ID。 
结果：

– 所分配的修订版 ID 显示在“修订版 ID”(Revision ID) 字段中。 
– “修订版 ID”(Revision ID) 字段无法编辑。

– “分配”(Assign) 按钮已禁用。

如果该字段保留为“空”，则 Teamcenter 将自动指定下一个修订版 ID。
5. 可选：必要时，在“常规”(General) 选项卡的“备注”(Comment) 字段中添加注释信息。 

多可输入 240 个字符。
系统默认沿用上一个版本的注释信息。用户可编辑上一个版本的注释信息，也可保留这些注
释信息不变。
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6. 单击“确定”(OK)，确认输入。 
该 TIA Portal 项目将以指定的文件夹结构和名称保存在 Teamcenter 中。 
TIA Portal 项目保存在 Teamcenter 中之后，“项目已成功保存到 Teamcenter 中”(The project 
was successfully saved in Teamcenter) 对话框随即打开。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。  

在 TIA Portal 的“项目树”(Project tree) 中，将使用一个叠加符号指示该 TIA Portal 项
目已连接 Teamcenter。

7. 单击“取消”(Cancel)，关闭“另存为新修订版...”(Save as new revision...) 对话框。 

结果

在 Teamcenter 中，将创建该 TIA Portal 项目的新修订版，并在上一个修订版下方显示为一

个新对象。

请注意，修订 TIA Portal 项目时，必需传送当前所打开 TIA Portal 项目的数据集。

检出属于新修订版的 TIA Portal 项目数据集，并在 Teamcenter 中标记为以下符号。

检入旧修订版的数据集，且以下符号从 Teamcenter 中移除。

该符号将显示在 Teamcenter 文件夹视图中。

在 TIA Portal 中，关闭 TIA Portal 项目的旧修订版。在 TIA Portal 中，新修订版 TIA Portal 项
目将以“写入”模式打开。 
“另存为新修订版...”(Save as new revision...) 之后，TIA Portal 项目中可执行以下 Teamcenter 
操作。 
• 保存为新修订版....
• 保存为新条目....
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• 保存到条目...
• 检入。

• 撤消检出。

• 导出...

参见

为关联 Teamcenter 的全局库创建新的修订版 (页 210)
检入 TIA Portal 项目 (页 132)
撤消检出 TIA Portal 项目 (页 148)
将 TIA Portal 项目保存为 Teamcenter 中的新条目 (页 123)
“保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 144)
“保存为新修订版”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 145)

6.14.5.1 “保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目）

在“保存为新修订版”(Save as new revision) 对话框的“常规”(General) 选项卡中，可定义将

保存在 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目属性。

参见

“保存为新修订版”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 145)

6.14.5.2 “保存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡 -（TIA Portal 项目）

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，可编辑 Teamcenter 中将保存为新修订版的 
TIA Portal 项目的已上传附加属性值。

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，可选择输入上传的条目类型或派生条目类

型。“附加属性”(Additional properties) 选项卡的内容取决于所使用的条目类型、派生类型

或继承类型的属性。 

参见

“保存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 145)
在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目） (页 146)
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6.14.5.3 “保存为新修订版”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目）

“保存为新修订版...”(Save as new revision...) 对话框中，“常规”(General) 选项卡的结构

在“常规”(General) 选项卡的视图中，包括以下字段和按钮：

字段 说明

名称 (Name)（只

读）：

所选全局库的名称将以只读模式显示在“名称”(Name) 字段中

（如，t4tia_object_name）。

条目 ID (Item ID)：（只

读）

所选全局库的“条目 ID”将以只读模式显示在“条目 ID”(Item ID) 
字段中。 

修订版 ID (Revision 
ID)：

待分配给新修订版的有效 Teamcenter 修订版 ID 输入字段。

注释 (Comment)： 注释信息的输入字段。修订版中输入的命令将默认使用相应的数

据集。

按钮 说明

分配 (Assign) 单击该按钮，将自动为 TIA Portal 项目分配一个修订版 ID。
确定 (OK) 单击“确定”(OK) 按钮，确认输入。且对话框关闭。

取消 (Cancel) 要退出对话框，可单击“取消”(Cancel) 按钮。且不应用所输入的

内容。

参见

“保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 144)

6.14.5.4 “保存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA Portal 项目）

“保存为新修订版”(Save as new revision) 对话框中“附加属性”(Additional properties) 选项卡的结构 
在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，相关信息将以表格形式显示，具体取决于：

• 所选择的条目类型或派生类型。

• 所选条目类型和派生类型所继承的属性。
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“附加属性”(Additional properties) 选项卡的属性

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，条目类型和派生类型的属性将显示为读/写
模式。

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡的视图中，包括以下各列和按钮：

列 含义

名称 (Name) 附加属性的名称。  
类型 (Type) 附加属性的类型。 
值 (Value) 附加属性的值。 

按钮 含义

下拉列表 单击下拉列表，可添加强制属性。

确定 (OK) 单击“确定”(OK) 按钮，确认输入。且对话框关闭。

取消 (Cancel) 要退出对话框，可单击“取消”(Cancel) 按钮。且不应用所输入的内

容。

有关“保存为新修订版”(Save as new revision) 对话框中“附加属性”(Additional properties) 选项卡上

“确定”(OK) 按钮的注意事项。

以下规则适用于“保存为新修订版”(Save as new revision) 对话框中“附加属性”(Additional 
properties) 选项卡上“确定”(OK) 按钮的操作。

• 如果强制属性未填写，则“确定”(OK) 按钮将灰显且不可用。

• 如果没有强制属性或所有强制属性均已填写，则“确定”(OK) 按钮可操作。

参见

在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目） (页 146)
“保存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡 -（TIA Portal 项目） (页 144)

6.14.5.5 在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目）

在“附加属性”(Additional Properties) 选项卡的表格视图中，待上传到 Teamcenter 服务器的 
TIA Portal 项目属性将显示为读/写模式。
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编辑 TIA Portal 项目中已上传属性值时要求

编辑 TIA Portal 项目中已上传属性值时，需遵循以下要求：

• 所选 TIA Portal 项目条目类型的属性已上传。

• TIA Portal 项目条目类型的所选条目修订版的属性已上传。

• 条目主表中的已上传属性已连接 TIA Portal 项目条目类型。

• 条目修订版主表的已上传属性已连接 TIA Portal 项目条目版本。 

说明

请注意以下事项：

在“TIA Portal Teamcenter Gateway V14 SP1”中，仅支持上述属性。其它所有属性均将忽

略。

注意：

• 如果在与 TIA Portal Teamcenter Gateway 建立连接期间读取上传属性失败，则“其它属

性”(Additional properties) 选项卡上将显示以下信息： 
未上传任何“附加属性”。(No "Additional properties" were uploaded.)

• 如果未将任何属性上传到 Teamcenter（服务器），则“其它属性”(Additional properties) 
选项卡上将显示以下信息：

未上传任何“附加属性”。(No "Additional properties" were uploaded.)

使用“常规”(General) 选项卡和“附加属性”(Additional properties) 选项卡中相同的属性时

使用“常规”(General) 选项卡和“附加属性”(Additional properties) 选项卡中相同的属性时，

Teamcenter 中通常仅保存“常规”选项卡中的属性条目。

在“另存为新版本”(Save as a new revision) 对话中，多次使用“附加属性”(Additional properties) 选项

卡中的属性

在“另存为新修订版”(Save as a new version) 对话中，多次使用“附加属性”(Additional 
properties) 选项卡中的相同属性时，Teamcenter 中通常仅保存表格视图中的第一个属性条

目。
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使用“Char”数据类型的特殊字符

在以下章节中将介绍“char”数据类型的命名规则，在“另存为新修订版”(Save as new revision) 
对话中必须遵循这一规则。

• 在“另存为新修订版”(Save as new revision) 对话中，“附加属性”(Additional properties) 
选项卡中“char”数据类型的输入框仅支持 ASCII 值 32 到 126。

参见

“保存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA Portal 项目） (页 145)
“保存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡 -（TIA Portal 项目） (页 144)

6.14.6 撤消检出 TIA Portal 项目

撤消检出

要放弃对已检出 TIA Portal 项目所做的所有更改，可撤消检出。

要求

需满足以下要求：

• 该 TIA Portal 项目已连接 Teamcenter。
• TIA Portal 项目以“写入”模式打开。

• TIA Portal 项目不支持多选。

操作步骤

1. 在“项目树”(Project tree) 视图中，选择相应的 TIA Portal 项目。 
2. 右键单击 TIA Portal 项目，并选择命令“Teamcenter > 撤消检出”(Teamcenter > Undo 

checkout)。
“撤消检出”(Undo checkout) 对话框随即打开。

3. 单击“确定”(OK)，撤消检出。 
4. 如果要取消“撤消检出”(Undo checkout)，请单击“取消”(Cancel)。 
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说明

将放弃上次检出后的所做的全部更改。

结果

TIA Portal 项目的检出操作已撤消。以下符号将从 Teamcenter 的文件夹视图中删除。

此时，对该 TIA Portal 项目的编辑锁定已撤销。 
“撤销检出”后，在 TIA Portal 中可与 TIA Portal 项目一同执行以下 Teamcenter 操作：

• 保存为新修订版.... 
• 保存为新条目.... 
• 检出。

参见

为关联 Teamcenter 的 TIA Portal 项目创建新的修订版 (页 142)
将 TIA Portal 项目保存为 Teamcenter 中的新条目 (页 123)
检出 TIA Portal 项目 (页 130)

6.14.7 导出 TIA Portal 项目

Teamcenter 快捷菜单中的“保存”(Save) 与“导出...”(Export...) 命令相互关联。快捷菜单“保

存”(Save) 和“导出...”(Export...) 的状态取决于以下条件。

Teamcenter 快捷菜单“导出...”(Export...)
以下情况下，Teamcenter 快捷菜单“导出...”(Export...) 激活：

• 所选择的 TIA Portal 项目已连接到 Teamcenter 且未进行任何更改。
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操作步骤

要导出 TIA Portal 项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目树”(Project tree) 视图中，选择相应的 TIA Portal 项目。 
2. 右键单击该 TIA Portal 项目，并选择命令“Teamcenter > 导出”(Teamcenter > Export)。

说明

请注意以下事项：

如果 TIA Portal 项目中未启用“Teamcenter > 导出...”(Teamcenter > Export...) 命令，且 TIA 
Portal 项目已发生更改。则可使用“Teamcenter > 保存”(Teamcenter > Save) 命令，保存该 
TIA Portal 项目。“Teamcenter > 导出...”(Teamcenter > Export...) 命令随即激活。

结果

使用“Teamcenter > 导出...”(Teamcenter > Export...) 命令，从 TIA Portal 项目中删除 
Teamcenter 元信息，并将修改后的 TIA Portal 项目保存到所选文件夹中。

说明

请注意以下事项：

现有的 TIA Portal 项目不能以相同的名称导出到相同位置处。

请注意以下事项：

1. 如果 TIA Portal 和 Teamcenter 之间没有连接，则 Teamcenter 快捷菜单“保存”(Save) 将取消
激活。

2. 如果所选 TIA Portal 项目进行了更改，则 Teamcenter 快捷菜单“导出...”(Export...) 将取消激
活。

6.14.7.1 “导出...”对话框中的“信息”选项卡 -（TIA Portal 项目）

导出后，将在“信息”(Info) 选项卡中显示有关该 TIA Portal 项目存储位置的信息。
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6.14.8 将 TIA Portal 中的 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中的条目下

6.14.8.1 使用“保存到条目...”功能时进行的检查 -（TIA Portal 项目）

使用“保存到条目...”(Save to item...) 功能时，Teamcenter 将执行以下检查：

1. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定 Teamcenter 中是否存在条目 ID/修订版 ID。
如果 Teamcenter 中不存在条目 ID/修订版 ID，则 Teamcenter 将显示包含相应消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

2. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定 Teamcenter 中的条目类型是否与“T4TiaProject”条目类
型及其派生类型匹配。
如果 Teamcenter 中的条目类型与“T4TiaProject”条目类型及其派生类型不匹配，则 
Teamcenter 将显示包含相应消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

3. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定条目和关联修订中是否存在有效 TIA 数据集。
如果条目和关联修订中不存在有效 TIA 数据集，则 Teamcenter 将显示包含相应消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

4. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定 TIA Portal 对象的名称（TIA Portal 项目的名称）是否
与数据集的名称匹配。
如果 TIA Portal 项目的名称与数据集的名称不匹配，则 Teamcenter 将显示包含相应消息的对
话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

5. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定 Teamcenter 中条目和关联修订的数据集是否被其它用
户检出。
如果其它用户检出 Teamcenter 中条目和关联修订的数据集，则 Teamcenter 将显示包含相应
消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

6. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定 TIA Portal 项目的版本是否不同于 Teamcenter 版本。
如果 TIA Portal 项目的版本与 Teamcenter 中的版本不同，则将弹出“重要消息”(Critical 
message) 对话框，提示用户决定是否确定使用更改内容覆盖 Teamcenter 中的版本。

– 单击“是”(Yes)，使用新版本或修改版本覆盖 Teamcenter 中的项目版本。 
– 单击“否”(No)，取消“保存到条目...”(Save to item...) 操作。

7. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定：

– 用户是否具有所需的访问权限。

– 条目 ID/修订版 ID 所具有的版本状态。

如果用户没有所需的访问权限且条目 ID/修订版 ID 的版本状态为“已发布”(Released)，
则 Teamcenter 将显示包含相应消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。
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6.14.8.2 将 TIA Portal 中的 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中的条目下

使用“保存到条目...”(Save to item...) 功能，用户可以将在 Teamcenter 缓存服务器外部处理

过的 TIA Portal 项目再次连接到 Teamcenter。
当在 Teamcenter 缓存服务器外部对 TIA Portal 项目进行更改时，"versionInfo.xml”文件将会

更新。

要求

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

操作步骤

要再次将 TIA Portal 项目连接到 Teamcenter，请按以下步骤操作：

1. 在“项目树”(Project tree) 视图中选择 TIA Portal 项目。

2. 右键单击 TIA Portal 项目，然后选择“Teamcenter > 保存到条目...”(Teamcenter > Save to 
item...) 命令。
将打开“保存到条目...”(Save to item...) 对话框。

3. 默认情况下，所选 TIA Portal 项目的名称显示在“名称”(Name) 字段中。
“名称”(Name) 字段无法编辑。

4. 默认情况下，“versionInfo.xml”文件中与 TIA Portal 项目相关联的条目 ID 显示在“条目 
ID”(Item ID) 字段中。

– 可选：如有必要，请在“条目 ID”(Item ID) 字段中更改现有条目 ID。
– 如果 "versionInfo.xml”文件不存在，则“条目 ID”(Item ID) 字段为空。

将已经有效或任何 Teamcenter ID 分配给“条目 ID”(Item ID) 字段。

多可输入 128 个字符。

5. 默认情况下，“versionInfo.xml”文件中与 TIA Portal 项目相关联的修订版 ID 显示在“修订版 
ID”(Revision ID) 字段中。

– 可选：如有必要，请在“修订版 ID”(Revision ID) 字段中更改现有修订版 ID。
– 如果 "versionInfo.xml”文件不存在，则“修订版 ID”(Revision ID) 字段为空。

将已经有效或任何 Teamcenter 修订版 ID 分配给“修订版 ID”(Revision ID) 字段。

多可输入 32 个字符。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。 
TIA Portal 项目保存在 Teamcenter 中指定的条目 ID/修订版 ID 下。

7. 如果单击“取消”(Cancel)，则将取消“保存到条目...”(Save to item...) 操作。 

说明

注：

“条目 ID/修订版 ID”(Item ID/Revision ID) 字段为必填字段。仅当在“项目 ID/修订版 
ID”(Item ID/Revision ID) 字段中输入一个值后，才能编辑“确定”(OK) 按钮。
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对“保存到条目...”操作进行初步检查

使用“保存到条目...”(Save to item...) 功能时，Teamcenter 将执行以下检查：

更多详细信息，请参见“使用“保存到条目...”功能时进行的检查 -（TIA Portal 项目） 
(页 151)”。 
在保存操作期间将检查以下内容：

1. Teamcenter 保存的数据版本和关联的修订版 ID 是由当前登录的用户还是其它用户检出的。 
2. 数据集版本是否已由其它用户检出。 

如果其它用户未检出数据集版本，则在执行“保存到条目...”功能时会隐式检出数据集版本。

3. 是否已使用文件扩展名“*.zap”导出和归档 TIA Portal 项目。归档项目中不允许存在
“versionInfo.xml”文件。
如果导出和归档时出错，则会显示相应消息，指示导出和归档操作失败，并且导出和归档操
作已取消。
要确认消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭消息： 

说明

取消导出和归档操作后的补救措施：

1. 在 Teamcenter 中创建新的数据集版本。 
2. 将归档的项目文件上传到数据集。 

在此过程中，将检出该数据集。
如果无法创建条目修订，则会显示一条错误消息，指示条目修订创建失败，并且导出和归
档操作已取消。
要确认错误消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭消息。
TIA Portal 项目的副本未保存到 TcCache 中。 
未创建 TIA Portal 项目的 TcCache 路径。

4. 将项目更改传送到 Teamcenter。 
如果无法将项目更改传送到 Teamcenter，则会显示相应的错误消息。
要确认消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭消息。
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与“保存到条目...”相关的操作

完成所有检查后，将执行以下操作：

1. TIA Portal 项目归档并保存在 Teamcenter 中指定的条目 ID/修订版 ID 下。

2. 相关数据集的状态为“已检出”(checked out) 并标记有以下符号。 

该符号可在 Teamcenter 文件夹视图中查看。

3. 完成这些操作后，将打开“项目已成功保存到 Teamcenter”(The project was successfully 
saved to Teamcenter) 对话框。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

“回滚”功能

1. 如果导出和归档操作失败，则使用旧版本的“versionInfo.xml”文件。 
2. 如果新条目修订创建失败，则从本地硬盘驱动器中删除已导出和归档的文件。

3. 如果新条目修订创建失败，则从 Teamcenter 中删除创建的所有对象（数据集版本）。然后在 
TIA Portal 项目中访问原始版本的“versionInfo.xml”文件。通过“保存到条目”功能将 TIA 
Portal 项目保存到 Teamcenter 中后，会立即打开包含相应消息的对话框。单击“确定”(OK)，
确认该对话框。

结果

重新打开服务器项目视图后，可使用以下 Teamcenter 快捷菜单条目：

• 保存为新条目... 
• 保存为新修订版... 
• 保存到条目...
• 检入。

• 撤消检出。

• 导出...

6.14.8.3 “保存到条目...”对话框的结构

在“保存到条目...”(Save to item...) 对话框中，用户可以定义要在 Teamcenter 中保存的 TIA 
Portal 项目的属性。
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“保存到条目...”对话框的结构

“保存到条目...”(Save to item...) 对话框的视图包含以下字段和按钮。

字段 说明

名称 (Name)： 在 Teamcenter 中保存 TIA Portal 项目时要使用的名称的输入框。默认显

示所选 TIA Portal 项目的名称。无法编辑“名称”(Name) 字段。

条目 ID/修订版 
ID (Item ID/
Revision ID)：

要分配给 TIA Portal 项目的条目 ID/修订版 ID 的输入框。

按钮 说明

确定 (OK) 单击“确定”(OK) 按钮确认输入。将关闭对话框。

取消 (Cancel) 单击“取消”(Cancel) 按钮可退出对话框。且不应用所输入的内容。

6.14.9 将保存在 Teamcenter 缓存文件夹中的 TIA Portal 项目再次保存到关联条目中。

使用“保存到条目...”(Save to item...) 功能，将 Teamcenter 缓存文件夹中的 TIA Portal 项目

再次保存到关联条目中。

要求

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

操作步骤

要再次将 TIA Portal 项目连接到 Teamcenter，请按以下步骤操作：

1. 在“项目树”(Project tree) 视图中选择 TIA Portal 项目。

2. 右键单击 TIA Portal 项目，然后选择“Teamcenter > 保存到条目...”(Teamcenter > Save to 
item...) 命令。
将打开“保存到条目...”(Save to item...) 对话框。

3. 默认情况下，所选 TIA Portal 项目的名称显示在“名称”(Name) 字段中。 
无法编辑“名称”(Name) 字段。

4. 将条目 ID 分配给“条目 ID”(Item ID) 字段。

– 多可输入 128 个字符。

5. 在“修订版 ID”(Revision ID) 字段中输入修订版 ID。
– 多可输入 32 个字符。

TIA Portal Teamcenter Gateway
6.14 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 管理 TIA Portal 项目

编辑项目

功能手册, 11/2022 155



6. 单击“确定”(OK)，确认输入。 
TIA Portal 项目保存在 Teamcenter 中指定的条目 ID/修订版 ID 下。

7. 如果单击“取消”(Cancel)，则将取消“保存到条目...”(Save to item...) 操作。 

说明

“条目 ID/修订版 ID”(Item ID/Revision ID) 字段为必填字段。仅当在“条目 ID/修订版 
ID”(Item ID/Revision ID) 字段中显示一个值后，才能编辑“确定”(OK) 按钮。

与“保存到条目...”相关的操作

执行“保存到条目...”(Save to item...) 功能时，将执行以下操作：

1. TIA Portal 项目归档并保存在 Teamcenter 中指定的条目 ID/修订版 ID 下。

2. 相关数据集的状态为“已检出”(Checked out) 并标记有以下符号。 

并在 Teamcenter 的文件夹视图中显示该符号。

3. 完成这些操作后，将打开“TIA Portal 项目已成功保存到 Teamcenter”(The TIA Portal project 
was successfully saved to Teamcenter) 对话框。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

结果

在 TIA Portal 中可以使用以下 Teamcenter 操作来处理 TIA Portal 项目：

• 另存为新条目... 
• 保存为新修订版... 
• 保存到条目...
• 检入。

• 撤消检出。

• 导出...

6.14.10 将连接到 Teamcenter Gateway 的 TIA Portal 项目作为参考项目打开

在“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 对话框中，可通过“作为参

考项目打开”(Open as reference project) 选项将 TIA Portal 项目作为参考项目打开。默认情

况下，“作为参考项目打开”(Open as reference project) 复选框处于未勾选状态。
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操作步骤

要在“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 对话框中将 TIA Portal 项目

作为参考项目打开，请按以下步骤操作：

1. 在项目视图的“项目”(Project) 菜单中，选择“从 Teamcenter 打开项目...”(Open project from 
Teamcenter...) 命令。
将打开“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 对话框。
有关“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 对话框的更多信息，请参
见：使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 搜索 TIA Portal 项目 (页 225)。

2. 从搜索结果中选择相应的 TIA Portal 项目。
更多相关信息，请参见：从搜索结果中打开 TIA Portal 项目 (页 229)。

3. 选中“作为参考项目打开”(Open as reference project) 复选框。
默认情况下，“作为参考项目打开”(Open as reference project) 复选框处于未勾选状态。

说明

如果选中“作为参考项目打开”(Open as reference project) 复选框，则将禁用“检

出”(Check out) 复选框。

4. 单击“打开”(Open)。

结果

将 TIA Portal 项目作为参考项目打开时，将触发以下操作：

1. 创建与 Teamcenter 缓存文件夹相同的临时“RF”文件夹（参考项目文件夹）。
“RF”文件夹（参考项目文件夹）的长度必须为 2 个字符，并且与 TcCache 文件夹相同。  
示例：

当前 Teamcenter 
缓存文件夹

<TIA default projectlocation>\TC\<ItemID>\<RevID>\ProjectFolder

“RF”文件夹（参考

项目文件夹）

<TIA default projectlocation>\RF\<ItemID>\<RevID>\ProjectFolder

2. 临时“RF”文件夹（参考项目文件夹）的路径长度遵循与 Teamcenter 缓存文件夹的路径长度相
同的规则。

3. 选定的 TIA Portal 项目将下载到临时“RF”文件夹（参考项目文件夹），并在“参考项
目”(Reference projects) 窗格中打开。 
– “参考项目”(Reference projects) 窗格中将显示具有扩展名和 Teamcenter 叠加符号的 

TIA Portal 项目。

– 无论是由当前用户还是其它用户检出，TIA Portal 项目都会打开。

4. 如果将旧版本的 TIA Portal 项目作为参考项目打开，则会收到有关更新 TIA Portal 项目的消息。

5. 更新 TIA Portal 项目时，“参考项目”(Reference projects) 窗格中将显示具有扩展名和 
Teamcenter 叠加符号的新名称。

6. 如果从 Teamcenter 下载 TIA Portal 项目时出错，则会显示包含详细错误信息的相应消息。
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7. 建议：使用比较编辑器将项目导航中 TIA Portal 项目的所需对象与参考项目窗格中的参考项
目进行比较。

8. 如果关闭参考项目窗格中的 TIA Portal 项目，则将从临时参考项目文件夹中删除包含 TIA Portal 
项目的修订文件夹。同时，将从临时文件夹中删除 TIA Portal 项目。

9. 请注意，关闭 TIA Portal 时，不会从临时文件夹中删除 TIA Portal 项目。

说明

在从 Teamcenter 打开 TIA Portal 项目之前，应始终先打开“参考项目”(Reference projects) 
窗格。

6.15 保存连接到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目的 TIA Portal 对象

6.15.1 将 TIA Portal 对象保存为 Teamcenter 中的对象

6.15.1.1 将 TIA Portal 对象保存为 Teamcenter 中的对象

将程序块和 PLC 数据类型 (UDT) 保存到 Teamcenter 之后，可将其与“非 TIA 对象”进行关

联，如电机、工厂对象等。

简介

在“保存为新条目...”(Save as new item...) 区域中选择“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA 
Portal objects) 选项时，TIA Portal 对象将保存为 Teamcenter 中的对象。另请参见“保存为

新条目时创建 TIA Portal 对象结构 (页 113)”。
保存 TIA Portal 项目时，系统将检查“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 设置。

启用“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 选项时，Teamcenter 中将创建该项

目的结构，其中包含软件单元、文件夹、子文件夹等。

文件夹、子文件夹和软件单元将显示为 Teamcenter 中的文件夹和程序块。程序块和 PLC 数
据类型 (UDT) 必需包含 Teamcenter Gateway 特定类型。

TIA Portal 对象 Teamcenter 类型

作为站的设备（如，编程设备 (PLC)、面板、SIMATIC 
Drive Controller）*

T4TiaDevice

程序块 T4TiaPrgmBlock
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TIA Portal 对象 Teamcenter 类型

PLC 数据类型 (UDT) T4TiaUDT
设备组 / 用户自定义文件夹 文件夹

* 注：“作为站的设备”仅支持控制器版本 V17 及以上版本。

有关 Teamcenter 中与对象（修订版状态）一同保存的 TIA Portal 对象属性的概览，请参见

“TIA Portal 对象的属性 (页 167)”部分。

保存到 Teamcenter 中的对象与项目修订版相关联。这样，可确保已归档的对象和相关联的

对象结构均包含在该项目修订版中。

将 TIA Portal 对象保存为对象时的操作 
在 Teamcenter 中保存 TIA Portal 项目时，将保存对象结构。在以下步骤中，将保存项目条

目、对象结构体和连接：

1. 将项目条目保存到 Teamcenter 中。

2. 将对象结构保存到 Teamcenter 中。

– 如果项目条目和对象结构保存到 Teamcenter 中失败，则系统将输出一条错误消息指

示保存失败，同时停止该保存操作。

– 要确认错误消息，请按以下步骤操作：

单击“确定”(OK) 或关闭该错误消息。

关闭该对话框，或按 < Esc > 和 < Return > 键关闭该错误消息。

3. 在项目修订版和对象结构的修订版对象间建立连接。

说明

“保存为新条目...”(Save as new item...) 时选择“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal 
objects) 选项

“保存为新条目”(Save as new item) 时选择“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 
选项，将显示以下消息：

• 对象创建已启动。请稍候...
• 正在创建对象与元素/修订版之间的关联关系...
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“回滚”功能 
如果因错误消息而导致指定操作取消，则可使用以下“回滚”功能。

1. 动作：将项目条目保存到 Teamcenter 中：

– 该动作不支持“回滚”功能。

2. 动作：将对象结构保存到 Teamcenter 中：

– 如果项目条目和对象结构保存到 Teamcenter 中失败，则系统将移除 Teamcenter 中生

成的所有对象，包含本地缓存文件。

3. 在项目修订版和对象结构的修订版对象间建立连接：

– 如果在项目修订版和对象结构的修订版对象间建立连接失败，则系统将移除 
Teamcentre 中项目修订版与对象结构修订版对象间的连接。

结果

TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 之后，该 TIA Portal 项目及其相关联的项目条目和对象结

构在 Teamcenter 中可用。

下图显示了 Teamcenter 中创建的对象结构。

该符号可在 Teamcenter 文件夹视图中查看。

参见

将 TIA Portal 项目保存为 Teamcenter 中的新条目 (页 123)

6.16 将保存为 Teamcenter 中对象的 TIA Portal 对象保存为新的修订版

6.16.1 将保存为 Teamcenter 中对象的 TIA Portal 对象的更改保存为新修订版

使用“保存为新修订版...”(Save as new revision...) 命令，可将 TIA Portal 项目及其相关对象

的更改保存为 Teamcenter 中的新修订版。
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简介

“保存为新修订版...”(Save as new revision...) 时选择“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal 
objects) 选项，除了 TIA Portal 项目之外还将与 TIA Portal 项目相关联的对象一同保存为 
Teamcenter 中的新修订版。另请参见“保存为新条目时创建 TIA Portal 对象结构 (页 113)”
将 TIA Portal 项目“保存为新修订版...”(Save as new revision...) 时，系统将检查“包含 TIA 
Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 设置。启用“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal 
objects) 选项时，Teamcenter 中将创建该项目结构的新修订版，其中包含软件单元、文件夹、

子文件夹等。 

说明

新创建的修订版相互独立，与以前的修订版无关。

文件夹、子文件夹和软件单元将显示为 Teamcenter 中的文件夹和程序块。程序块和 PLC 数
据类型 (UDT) 必需包含 Teamcenter Gateway 特定类型。

TIA Portal 对象 Teamcenter 类型

作为站的设备（如，编程设备 (PLC)、面板、SIMATIC 
Drive Controller）*

T4TiaDevice

程序块 T4TiaPrgmBlock
PLC 数据类型 (UDT) T4TiaUDT
设备组 / 用户自定义文件夹 Folder

* 注：“作为站的设备”仅支持控制器版本 V17 及以上版本。

有关 Teamcenter 中与对象（修订版状态）一同保存的 TIA Portal 对象属性的概览，请参见

“TIA Portal 对象的属性 (页 167)”部分。

保存到 Teamcenter 中的对象与项目修订版相关联。这样，可确保已归档的对象和相关联的

对象结构均包含在该项目修订版中。

下图显示了在 Teamcenter 中创建的程序结构的新修订版 [B]。
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TIA Portal 对象执行“保存为新修订版...”(Save as new revision...) 时的操作 
如果在 TIA Portal 中对 TIA Portal 项目进行了更改，则该 TIA Portal 项目在执行“保存为新修

订版...”(Save as new revision...) 操作时，Teamcenter 中将创建该 TIA Portal 项目的新修订版

和对象结构。

项目条目、对象结构和连接执行“保存为新修订版...”(Save as new revision...) 时，将执行以

下操作步骤：

1. 在 Teamcenter 中修订并保存 TIA Portal 项目。

2. 在 Teamcenter 中修订/创建并保存对象结构关系。

3. 在项目修订版和对象结构的修订版对象间创建关联。

说明

“保存为新条目...”(Save as new item...) 时选择“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal 
objects) 选项

执行“保存为新修订版...”(Save as new revision...) 时选择“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA 
Portal objects) 选项，将显示以下消息：

• 对象创建已启动。请稍候...
• 正在创建对象与元素/修订版之间的关联关系...

更改 TIA Portal 项目以及相关联对象时的特性：

• 对程序块和 PLC 数据类型 (UDT) 进行更改，不会基于更改后的值创建新的修订版。

• 更改程序块和 PLC 数据类型 (UDT) 后，将基于更改后的值创建新的修订版。

• 添加程序块和 PLC 数据类型 (UDT) 后，将创建一个新的条目并关联项目修订版。

• 删除程序块和 PLC 数据类型 (UDT) 后，将不会在该项目版本下创建新的修订版。同时，也

不会删除之前项目版本中包含的程序块和 PLC 数据类型 (UDT)。
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• 重命名程序块和 PLC 数据类型 (UDT) 后，将基于更改后的值创建新的修订版。

• 移动程序块和 PLC 数据类型 (UDT) 后，将基于更改后值创建新的修订版，并调整它们在

项目结构中的位置。

6.17 通过 Teamcenter 打开连接到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目的对象

6.17.1 通过 Teamcenter 打开连接到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目的对象

利用“在 TIA Portal 中打开”(Open in TIA Portal) 命令，可通过 Teamcenter 打开链接到 TIA 
Portal 中的 TIA Portal 项目的对象（程序块和 PLC 数据类型 (UDT)）。 

要求

需满足以下要求：

• 在 Teamcenter Rich Application Client (RAC) 中，插件文件

“feature_rac_OpenInTiaPortalmenu.xml”已导入。

• Teamcenter Gateway 中有相应对象的修订版。

操作步骤

要打开连接到 TIA Portal 项目的对象，请按以下步骤操作：

1. 在 Teamcenter 中选择相应对象的修订版。

2. 右键单击该对象并选择命令“在 TIA Portal 中打开”(Open in TIA Portal)。
背景中会显示“关闭项目...”(Close project...)/“打开项目...”(Open project...) 对话框。

– 打开对象后会从 Teamcenter 下载关联的 TIA Portal 项目。更多信息，请参见：设置下

载项目时使用的 TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径 (页 110)
– 将在 TIA Portal 中打开连接到对象的类型实例。
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结果

通过 Teamcenter“打开”对象时，会触发以下操作：

1. 如果 Teamcenter 缓存中相同条目 ID 和修订版 ID 下的项目已更改，则“错误”(Error) 对话框
中将显示以下消息：“保存更改后的项目，然后重新执行该操作。”(Save the changed project 
and carry out the operation again.)
要确认该消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 按钮，停止执行该操作。

关闭该对话框，或按 < Esc > 和 < Return > 键停止执行该操作。

2. 如果 Teamcenter 缓存中已存在条目 ID 和修订版 ID 均相同的项目且 Teamcenter Gateway 中
未提供“versionInfo.xml”文件，则“错误”(Error) 对话框中会显示以下消息：“本地缓存中存
在同名项目。是否要覆盖此项目？”(A project with the same name is available in the local 
cache. Do you want to overwrite it?)
要确认消息，请按以下步骤操作：

– 单击“是”(Yes) 按钮会覆盖 Teamcenter 缓存中提供的版本。

– 单击“否”(No) 按钮会停止执行操作。

关闭对话框或者按 < Esc > 和 < Return > 键也会停止执行操作。

3. 当项目发生更改时，如果 Teamcenter 缓存中已存在条目 ID 和修订版 ID 均相同的项目且 
Teamcenter Gateway 中提供了“versionInfo.xml”文件，则“错误”(Error) 对话框中会显示以下
消息：“本地缓存中存在同名项目。是否要覆盖此项目？”(A project with the same name is 
available in the local cache. Do you want to overwrite it?)
要确认消息，请按以下步骤操作：

– 单击“是”(Yes) 按钮会覆盖 Teamcenter 缓存中提供的版本。

– 单击“否”(No) 按钮会打开 Teamcenter 缓存中提供的版本。

– 单击“取消”(Cancel) 按钮会停止执行操作。

关闭对话框或者按 < Esc > 和 < Return > 键也会停止执行操作。

4. 如果 Teamcenter 缓存中该数据集的修订版和 Teamcenter 中该数据集的版本不同，但未进行
更改，则“错误”(Error) 对话框中会显示以下消息：“本地缓存中有同名项目：是否要覆盖此
项目？”(A project with the same name is available in the local cache. Do you want to 
overwrite it?)
– 单击“是”(Yes) 按钮会覆盖 Teamcenter 缓存中提供的版本。

– 单击“否”(No) 按钮会停止执行操作。

关闭对话框或者按 < Esc > 和 < Return > 键也会停止执行操作。

5. 如果使用 TIA Portal 的旧类型实例打开 Teamcenter 中的对象，则在打开其它 TIA Portal 项目
中的另一对象时，会检查旧 TIA Portal 项目是否已更改。

– 如果旧 TIA Portal 项目尚未更改，则会从 Teamcenter 下载新 TIA Portal 项目并打开此

对象。 
– 如果旧 TIA Portal 项目已更改但未保存，则“错误”(Error) 对话框中会显示以下消息：

“该项目已在 TIA Portal 中打开并更改。请在保存并关闭该项目之后再打开其它项目的

对象”(The project is already open in the TIA Portal and has been changed. Save and 
close the project before you open the object of a different project)。
- 单击“确定”(OK) 按钮会停止执行操作。

- 关闭对话框或者按 < Esc > 和 < Return > 键会停止执行操作。
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6. 如果 TIA Portal 项目在 TIA Portal 中已打开但尚未进行更改，则通过 Teamcenter 打开其它对
象时，系统将关闭 TIA Portal 中的该 TIA Portal 项目，之后再打开其它 TIA Portal 项目。

7. 如果在 TIA Portal 项目中未找到此对象，则“错误”(Error) 对话框中会显示以下消息：“项目
中未找到此对象”(Object not found in the project)。
– 单击“确定”(OK) 按钮，停止执行该操作。

– 关闭对话框或者按 < Esc > 和 < Return > 键也会停止执行操作。

参见

安全项目编辑 (页 165)

6.17.2 使用新版 TIA Portal 打开时更新 TIA Portal 项目 

打开对象时更新 TIA Portal 项目

通过 Teamcenter 打开对象时，如果 TIA Portal 项目的版本较旧，可更新关联的 TIA Portal 项
目。

• 用户可查看 新更新进度，也可关闭更新进度消息。

• 如果 Teamcenter 缓存中之前的版本被覆盖，则更新后的 TIA Portal 项目会被重命名为“原

项目”(Original project)。 

6.17.3 安全项目编辑

编辑受保护的 TIA Portal 项目

要打开与一个受保护 TIA Portal 项目相关联的对象，则系统将提示输入用户凭证：

要打卡 UMAC 保护的项目，则需输入用户类型、用户名和密码。
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6.18 在 Teamcenter 中，TIA 项目中的项目相关数据可保存为条目/修订版下

的独立单元。

6.18.1 在 Teamcenter 中，TIA 项目中的项目相关数据可保存为条目/修订版下的独立单元。

将程序块和 PLC 数据类型 (UDT) 保存到 Teamcenter 之后，可将其与“非 TIA 对象”进行关

联，如电机、工厂对象等。

简介

使用 Teamcenter Gateway 设置“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects)，将 TIA 
Portal 对象保存为 Teamcenter 中的对象。另请参见“保存为新条目时创建 TIA Portal 对象结

构 (页 113)”。
保存 TIA Portal 项目时，系统将检查“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 设置。

启用“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects) 选项时，Teamcenter 中将创建该项

目的结构，其中包含软件单元、文件夹、子文件夹等。

文件夹、子文件夹和软件单元将显示为 Teamcenter 中的文件夹和程序块。程序块和 PLC 数
据类型 (UDT) 必需包含 Teamcenter Gateway 特定类型。

TIA Portal 对象 Teamcenter 类型

作为站的设备（如，编程设备 (PLC)、面板、SIMATIC 
Drive Controller）*

T4TiaDevice

程序块 T4TiaPrgmBlock
PLC 数据类型 (UDT) T4TiaUDT
设备组 / 用户自定义文件夹 T4TiaFolder

* 注：“作为站的设备”仅支持控制器版本 V17 及以上版本。

有关 Teamcenter 中与对象（修订版状态）一同保存的 TIA Portal 对象属性的概览，请参见

“AUTOHOTSPOT”部分。

保存到 Teamcenter 中的对象与项目修订版相关联。这样，可确保已归档的对象和相关联的

对象结构均包含在该项目修订版中。

下图显示了 Teamcenter 中创建的项目结构。
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参见

将更改更新/保存到与 Teamcenter 相连的 TIA Portal 项目中 (页 133)

6.18.2 TIA Portal 对象的属性

概览

下表简要列出 Teamcenter Gateway 中与对象（修订版状态）一同保存的 TIA Portal 对象属

性：

TIA 设备

属性 类型 长度 说明

TIA Portal Object Name String 128 TIA Portal 对象名称

TIA Portal Type String 16 TIA Portal 类型

TIA Portal Object 
Comments

LongString - TIA Portal 对象备注

TIA Portal GUID String 32 设备实例可使用 GUID 进
行唯一标识。

TIA Portal Program 
Checksum

String 30 通过 Checksum，PLC 程
序在编译期间被唯一标识。
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属性 类型 长度 说明

TIA Portal Project 
Hierarchy

String 128 对象的层级位置在项目层

级结构中标识。 
项目层级用于确定是否保

留对象的关联。 
Description String 256 “Description”字段为派生

字段。TIA Portal 
Teamcenter Gateway 使
用此字段来存储设备对象

的位置 GUID。
“Description”字段不可编

辑。 

TIA 程序块

属性 类型 长度 说明

TIA Portal Program Block 
Language

String 50 TIA Program Block 
Language

Title LongString   标题

TIA Portal Program Block 
Type

String 16 TIA Program Block Type

TIA Portal Program Block 
Number

Integer   TIA Program Block 
Number

TIA Portal Program Block 
User - defined ID

String 125 TIA Program Block User-
defined ID

Interface Fingerprint String 30 Interface Fingerprint
User Library Interface 
Fingerprint

String 30 User library interface 
Fingerprint

General Fingerprint String 30 General Fingerprint
Code Fingerprint String 30 Code Fingerprint
Comment Fingerprint String 30 Comments Fingerprint
TIA Portal Object Name String 128 TIA Object Name
TIA Portal Comments LongString   TIA Object Comment
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属性 类型 长度 说明

TIA Portal GUID String 32 TIA Portal 项目中程序块实

例的唯一标识。

TIA Portal Project 
Hierarchy

String 128 对象的层级位置在项目层

级结构中标识。 
项目层级用于确定是否保

留对象的关联。 

TIA Portal PLC 数据类型 (UDT)

属性 类型 长度 说明

Title LongString   标题

Interface Fingerprint String 30 Interface Fingerprint
User Library Interface 
Fingerprint

String 30 User library interface 
Fingerprint

General Fingerprint String 30 General Fingerprint
Comments Fingerprint String 30 Comments Fingerprint
TIA Portal Object Name String 128 TIA Object Name
TIA Portal Comments LongString   TIA Object Comment
TIA Portal GUID String 32 TIA unique identifier for 

UDT instance in
TIA project.
TIA Portal 项目中 PLC 数据

类型 (UDT) 实例的唯一名

称。

TIA Portal Project 
Hierarchy

String 128 对象的层级位置在项目层

级结构中标识。 
项目层级用于确定是否保

留对象的关联。 
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6.18.3 OPC UA 服务器接口

什么是 OPC UA？
OPC UA (Open Platform Communications United Architecture) 是一种工业通信（机器与机

器通信或 PC 与机器通信）数据交换标准。这种开放接口标准独立于应用的制造商或系统供

应商，独立于软件编程语言，独立于运行应用程序的操作系统。 
OPC UA Companion Specifications 这一解决方案旨在描述设备需解析的接口、服务和数据，

从而极大简化相应的组态和解释过程。

使用 Teamcenter Gateway，可导出 TIA Portal 项目由控制器组态的 OPC UA 服务器接口。要

导出的 OPC UA 服务器接口保存为新创建的数据集类型 (T4TiaDeviceDataset) 的文件。

使用 Teamcenter Gateway 设置“包含 TIA Portal 对象”(Include TIA Portal objects)，导出并

保存 OPC UA 服务器接口。另请参见“将 TIA Portal 对象保存为 Teamcenter 中的对象 
(页 113)”。 

OPC UA 服务器接口 
OPC UA 服务器接口包括：

• 服务器接口

• Companion Specifications
• 引用命名空间

引入新的数据集类型 (T4TiaDeviceDataset)，保存随机文件类型。新数据集类型 
(T4TiaDeviceDataset) 通过“IMAN_Specification”关系与 T4TIADeviceRevision 关联。新数据

集类型 (T4TiaDeviceDataset) 包括与设备相关的 TIA Portal 文件，例如 OPC UA 服务器接口

（XML 文件）。

数据集类型 (T4TiaDeviceDataset) 专门用于 OPC UA 服务器文件。不能将其它文件保存在数

据集类型 (T4TiaDeviceDataset) 中。必须删除“非 OPC UA 服务器文件”。

TIA Portal 设备数据集

属性 类型 长度 说明

TIA Comment String 240 Place holder attribute, for 
future use.

下图显示了 TIA Portal 中组态的 OPC UA 服务器接口。
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下图显示了 PLC 设备版本下的设备数据集。

下图显示了服务器接口文件（保存为设备数据集的一部分）。
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6.19 TIA Portal Teamcenter Gateway 与 TIA Portal 多用户工程组态之间的

工作流 - TIA Portal 项目

6.19.1 将与 Teamcenter 相连接的 TIA Portal 项目保存为一个服务器项目

在本章节内，将介绍了如何将已保存到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目保存为一个新的服

务器项目。

要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

• 已安装有项目服务器，对服务器项目进行管理。

• 在 TIA Portal 的“选项 > 设置 > 常规 > Teamcenter Gateway”(Options > Settings > General 
> Teamcenter Gateway) 中，“自动检入”(Automatic check-in) 复选框已选中。

操作步骤

要将一个已保存到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目保存为新的服务器项目，请按以下步骤

操作：

1. 打开相应的 TIA Portal 项目。

2. 为此，可在项目视图的“项目”(Project) 菜单中，选择命令“从 Teamcenter 打开项目...”(Open 
project from Teamcenter...)。
将显示“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 对话框。

3. 在“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 对话框中，搜索相应的 TIA 
Portal 项目并打开。

4. 要将 TIA Portal 项目添加到项目服务器中，可单击菜单命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务
器项目”(Project > Project Server > Manage server projects)。
将 TIA Portal 项目添加到项目服务器中时，项目树中的 TIA Portal 项目关闭。 

说明

如果在 TIA Portal 的“选项 > 设置 > 常规 > Teamcenter Gateway”(Options > Settings > 
General > Teamcenter Gateway) 中“自动检入”(Automatic check-in) 复选框已选中，则 
TIA Portal 项目将自动作为一个新的服务器项目检入 Teamcenter 中。在对话框中，将通

过一条消息记录自动检入过程。

TIA Portal Teamcenter Gateway
6.19 TIA Portal Teamcenter Gateway 与 TIA Portal 多用户工程组态之间的工作流 - TIA Portal 项目

编辑项目

172 功能手册, 11/2022



6.19.1.1 服务器项目的服务器项目视图

服务器项目的服务器项目视图

在服务器项目视图中，将显示已添加到项目服务器中的 TIA Portal 项目名称。显示的名称包

括：

• 项目名称

• 扩展名

• 项目 ID / 修订版 ID
• Teamcenter 叠加符号 

Teamcenter 中的叠加符号表示，TIA Portal 项目已保存在项目服务器中，且与 Teamcenter 
相关联。

服务器项目视图中的快捷菜单命令 
在服务器项目视图中，服务器项目可使用以下 Teamcenter 操作：

• 保存

• 保存为新修订版....  
• 保存为新条目....
• 检出（仅锁定）

• 检入（仅取消锁定）

6.19.1.2 创建特定服务器项目的本地会话

在本章节中，将介绍了如何基于一个保存到 Teamcenter 并添加到项目服务器的 TIA Portal 项
目创建本地会话。

要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 项目已保存到 Teamcenter 中并添加到项目服务器中。
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创建特定服务器项目的本地会话

要基于一个已保存到 Teamcenter 中并添加到项目服务器的 TIA Portal 项目创建本地会话，请

按以下步骤操作：

• 要创建一个特定服务器项目的本地会话，可使用标准多用户工程组态流程。 
更多相关信息，请参见在线帮助中“建立本地会话”(Establish local session) 下的“使用

多用户工程组态”(Use multiuser engineering)。
TIA Portal 项目的名称将显示在本地会话中，包括：

• 项目名称

• 扩展名

• 项目 ID / 修订版 ID
• Teamcenter 叠加符号 

Teamcenter 叠加符号表示 TIA Portal 项目与 Teamcenter 相关联。

保存本地会话

使用标准多用户工程组态流程，将项目服务器中的更改保存到本地会话中。  
更多相关信息，请参见在线帮助中“建立本地会话”(Establish local session) 下的“使用多用

户工程组态”(Use multiuser engineering)。
Teamcenter 特定操作必须在服务器项目视图中执行。 

6.19.1.3 示例：如何在 Teamcenter 和项目服务器中处理 TIA Portal 项目间的不一致问题

在本章节内，将介绍如何在 Teamcenter 和项目服务器中消除 TIA Portal 项目间的不一致错误。

示例

在以下示例中，介绍了如何在 Teamcenter 和项目服务器中查找 TIA Portal 项目间的不一致

错误。

示例 1：
• 通过“Teamcenter > 保存”(Teamcenter> Save) 命令，使用项目服务器的 新修订版对 

Teamcenter 中的数据集版本 A 进行更新。

• 数据集版本 A 在项目服务器之外进行更改。因此，在 Teamcenter 中创建新的数据集版本 
B。
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示例 2：
• 通过“Teamcenter > 保存”(Teamcenter> Save) 命令，使用项目服务器的 新版本对 

Teamcenter 中的数据集版本 A 进行更新。

• 与此同时，在本地会话中对项目服务器进行的更改将检入项目服务器中。

解决方法

通过手动比较数据集版本 B 中的内容，更新项目服务器中的 TIA Portal 项目。 
要对 Teamcenter 中 TIA Portal 项目的数据集版本 B 与项目服务器中数据集版本 B 进行比较，

则需要在参考项目视图中打开该数据集版本。

另请参见“手动比较两个相同版本的 TIA Portal 项目（数据集版本） (页 239)”

6.19.2 检出（仅锁定）

要预留一个或多个已添加到项目服务器中的 TIA Portal 项目进行单独编辑，可在项目服务器

视图中检出该 TIA Portal 项目。这样，这些 TIA Portal 项目将在 Teamcenter 中对其他用户锁

定。

要求

需满足以下要求：

• 在项目视图的“项目”(Project) 菜单中，已通过“从 Teamcenter 打开项目...”(Open 
project from Teamcenter...) 命令打开 TIA Portal 项目。

• 已将 TIA Portal 项目添加到项目服务器中。

• 已安装有项目服务器，对服务器项目进行管理。
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操作步骤

1. 在“项目树”(Project tree) 视图中，选择相应的 TIA Portal 项目。 
2. 右键单击 TIA Portal 项目，然后选择“Teamcenter > 检出（仅锁定）”(Teamcenter > Check out 

(locked only)) 命令。

说明

检出（仅锁定）将导致以下情况：

• 该 TIA Portal 项目的数据集版本检出，但未下载到项目服务器中。

• 将显示消息“该项目已由其他用户检出：<用户名>。”(The project is already checked out 
by another user: <User name>.)：
– TIA Portal 项目已由其他用户检出， 
– 在项目服务器视图中，该 TIA Portal 项目的状态无需更改。

• 系统将进行检查，确定该数据集版本是否已由当前用户检出。如果已由当前用户检出，则
显示消息“该项目已由当前用户检出”(The project was already checked out by the current 
user)。 

说明

检出操作（仅锁定）将检查确定项目服务器中 TIA Portal 项目的当前数据集版本是否与 
Teamcenter 服务器中的数据集版本不同。

• 如果项目服务器中 TIA Portal 项目的当前数据集版本与 Teamcenter 服务器中的不同，则
显示以下消息：
“项目服务器中 TIA Portal 项目的数据集版本与 Teamcenter 服务器中的数据集版本不同。
是否仍检出该数据集版本？” 
– 单击“是”(Yes)，将检出该数据集版本。

– 单击“否”(No)，则取消“检出（仅锁定）”(Check out (locked only)) 操作。

• 如果项目服务器中 TIA Portal 项目的当前数据集版本与 Teamcenter 服务器中的相同，则
系统将检出并锁定 TIA Portal 项目的该数据集版本，以便其他用户可以编辑。

显示消息“项目已成功从 Teamcenter 检出”(The project was successfully checked out from 
Teamcenter)。

3. 单击“确定”(OK)，确认检出。

结果

该 TIA Portal 项目的数据集版本已检出。 
该数据集版本已由其他用户锁定，无法编辑。这样，可防止在编辑项目服务器上的 TIA Portal 
项目时，对该数据集版本进行更改。

6.19.3 检入（仅取消锁定）

要发布添加到项目服务器中待处理的 TIA Portal 项目，则需在项目服务器视图中检入该 TIA 
Portal 项目。这会将 TIA Portal 项目发布给 Teamcenter 中的其它用户。
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要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 项目已保存到 Teamcenter 并添加到项目服务器中。

• 已安装有项目服务器，对服务器项目进行管理。

• 该数据集已检出。

操作步骤

要取消对之前添加到项目服务器中的 TIA Portal 项目的编辑锁定，请按以下步骤操作：

• 在服务器项目视图中，选择相应的“TIA Portal 项目”。 
• 右键单击该 TIA Portal 项目，选择命令“Teamcenter > 检入（仅取消锁定）”(Teamcenter 

> Check in (unlocked only))。

说明

使用菜单命令“检入（仅解锁）”(Check in (unlocked only))：
• 当使用菜单命令“检入（仅解锁）”(Check in (unlocked only)) 并且未检出数据集版本时，

将显示以下警告：

– “当前用户尚未检出该项目”(The project is not checked out by the current user)。

说明

使用菜单命令“检入（仅解锁）”(Check in (unlocked only))：
• 使用菜单命令“检入（仅解锁）”(Check in (unlocked only)) 时，数据不会从项目服务器传

送到 Teamcenter。
• 使用菜单命令“检入（仅解锁）”(Check in (unlocked only)) 时，系统不会对服务器项目中

的数据集版本 ID 与 Teamcenter 中的数据集版本 ID 进行一致性检查。

6.19.4 将服务器项目的更改保存到 Teamcenter 中
在本部分，将介绍如何将一个已保存在 Teamcenter 中且已添加到项目服务器中的 TIA Portal 
项目（服务器项目）的更改重新保存到 Teamcenter 中：

• 在服务器项目视图中，可通过 Teamcenter 快捷菜单中的“保存”(Save) 命令，将服务器

项目作为新版本（数据集版本）保存回 Teamcenter。
• 使用服务器项目视图中快捷菜单“Teamcenter”中的“保存”(Save) 命令，将 TIA Portal 项

目的项目相关数据保存到 Teamcenter。
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要求

如果满足以下要求，则会激活服务器项目视图中“Teamcenter”快捷菜单中的“保存”(Save) 命
令。 
• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

• 包含在“versionInfo.xml”文件中的服务器项目的修订版 ID 与服务器项目中的当前修订版 ID 
不同。这意味着 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目和项目服务器中的 TIA Portal 项目不同。

如果修订版 ID 不同，则可使用“Teamcenter”快捷菜单进行保存。

导致修订版 ID 不同的原因

基于以下原因，可能会导致 Teamcenter 中 TIA Portal 项目和多用户务器项目中 TIA Portal 项
目的修订版 ID 不同：

• 由于执行诸如检入“本地会话”或另一个“本地会话”等操作，服务器项目中该 TIA Portal 
项目的修订版 ID 发生更改。

• 使用“保存更改”(Save changes) 选项，在服务器项目视图中保存对该 TIA Portal 项目的

更改。

说明

请注意，每个服务器项目都有自己的修订版 ID，并包含在“versionInfo.xml”文件中。

如果对一个服务器项目进行了编辑但未保存更改，则在服务器项目视图中将使用一个标志对

该对象进行标记。Teamcenter 快捷菜单中的“保存”(Save) 命令被禁用。

对“保存”操作进行初步检查

在保存过程中检查以下内容：

1. Teamcenter 中保存的数据集版本和关联的修订是否由当前登录的用户检出。
如果当前登录的用户未检出数据集版本及其修订版，则会出现一条错误消息，指出不会执行
“保存”操作。

2. 服务器项目中的该数据集版本 ID 是否与 Teamcenter 中的数据集版本 ID 相同。
如果服务器项目中的该数据集版本 ID 与 Teamcenter 中的数据集版本 ID 不同，则会显示“重
要消息”(Critical message) 对话框。在此对话框中，可以决定是否要使用更改内容覆盖 
Teamcenter 中的数据集版本 ID。
“重要消息”(Critical message) 对话框中将显示以下消息：“Teamcenter 中该项目的数据集版本 

ID 与 Teamcenter 中待保存项目的数据集版本 ID 不同。是否确定使用更改内容覆盖 
Teamcenter 中的数据集版本 ID？”(The dataset version ID of the project in Teamcenter differs 
from the dataset version ID of the project you want to save in Teamcenter. Do you want to 
overwrite the dataset version ID in Teamcenter with your changes?)
单击“是”(Yes)，使用服务器项目视图中的数据集版本 ID 覆盖 Teamcenter 中的数据集版本 
ID。 
单击“否”(No)，取消“保存”(Save) 操作。
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更多信息，请参见“示例：Teamcenter 缓存中与服务器项目中不同数据集版本间的数据同步  
(页 182)”。
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与“保存”相关的操作

完成所有初步检查后，可执行以下操作：

1. 更新“versionInfo.xml”文件，并保存为服务器项目的一个组件。
在执行保存操作期间，会显示加载符号。
自动检入后，系统将提示用户检入数据集。此时，可拒绝检入数据集的提示操作。
将服务器项目保存到 Teamcenter 之后，服务器项目视图随即关闭。
新创建的服务器项目条目将在本地会话中打开。

2. 导出服务器项目，并归档为扩展名为“*.zap”的文件。所导出并归档的项目是一个常规 TIA 
Portal 项目。已归档的项目中不含“versionInfo.xml”文件。
如果在导出和归档过程中发生任何错误，则显示错误消息，
指示导出和归档过程失败并且导出和归档过程被取消。
要确认错误消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。

说明

取消导出和归档操作后的补救措施：

1. 在 Teamcenter 中创建新的数据集版本。 
2. 将归档的项目文件上传到数据集。 

– 在此过程中，将检出该数据集。
如果无法创建项目修订，则显示条目修订创建失败。导出和归档过程被取消。

3. 要确认错误消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。
TIA Portal 项目的副本未保存到 TcCache 中。 
未创建 TIA Portal 项目的 TcCache 路径。

3. 将服务器项目视图中的项目更改传送到项目服务器中。 
如果无法将服务器项目视图中的项目更改传送到项目服务器中，则将显示一条错误消息。
要确认错误消息，请按以下步骤操作：

TIA Portal Teamcenter Gateway
6.19 TIA Portal Teamcenter Gateway 与 TIA Portal 多用户工程组态之间的工作流 - TIA Portal 项目

编辑项目

180 功能手册, 11/2022



– 单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。

说明

注：

项目更改传送到项目服务器时，“创建修订版”(Create revision) 对话框随即打开。

在“创建版本”(Create version) 对话框的“输入更改历史相关信息：”(Enter 
information about the change history:) 字段中，输入更改历史 1) 的相关信息。 
“输入更改历史相关信息：”(Enter information about the change history:) 字段中预设

有 Teamcenter 中保存为新数据集版本 [元素 ID]/[修订版 ID] 的信息 [项目名称]。该属

性的值可手动更改。

注：

在“当前修订版本号：”(Current revision number:) 字段中，显示项目服务器的修订版

编号。在项目服务器中，执行“创建修订版”(Create revision) 功能时，修订版编号递

增到下一个修订版编号。在“当前修订版本号：”(Current revision number:) 字段中的

修订版编号无法编辑。

要关闭该对话框，请按以下步骤操作：

• 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

1) 更改历史：更改历史旨在记录某个条目修订状态的史信息。

在 Teamcenter 中保存项目相关数据

自 TIA Portal 版本 V18 起，可以选择将 TIA Portal 项目的项目相关数据保存到 Teamcenter，
请参见“在 Teamcenter 中，TIA 项目中的项目相关数据可保存为条目/修订版下的独立单元。 
(页 166)”。可以将 TIA Portal 服务器项目的以下项目相关数据保存到 Teamcenter：
• 程序块和 PLC 数据类型 (UDT)。请参见“将 TIA Portal 对象保存为 Teamcenter 中的对象 

(页 158)”。
• OPC UA 服务器接口。请参见“OPC UA 服务器接口 (页 170)”。

“回滚”功能

如果因错误消息而导致之前的一个指示操作取消，则可使用以下回滚功能。

1. 如果服务器项目的导出与归档操作失败，则可使用该服务器项目中旧版本的“versionInfo.xml”
文件。 

2. 如果新条目修订创建失败，则从本地硬盘驱动器中删除已导出和归档的文件。

3. 如果新条目修订创建失败，则从 Teamcenter 中删除创建的所有对象（数据集版本）。之后，
可在服务器项目中访问原始版本的“versionInfo.xml”文件。

4. 如果对象创建或更新失败，请按照“将 TIA Portal 对象另存为 Teamcenter 中的对象时出错的
说明 (页 136)”和“回滚错误行为的数据同步 (页 139)”部分所述步骤进行操作。
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建议

在项目服务器中执行本地会话更新，以便使用项目服务器中的 新数据更新本地会话中的对

象。

该名称的扩展名也将显示在本地会话中。 

快捷菜单条目

重新打开服务器项目视图后，可使用以下 Teamcenter 快捷菜单条目：

• 保存

• 保存为新条目....
• 保存为新修订版....
• 保存到条目...
• 检出（仅锁定）

• 检入（仅取消锁定）

6.19.4.1 示例：Teamcenter 缓存中与服务器项目中不同数据集版本间的数据同步 

数据同步示例

在以下示例中，显示了 Teamcenter、Teamcenter 缓存和项目服务器中不同的数据集版本。

示例 1
示例 1 显示了从 Teamcenter 服务器下载后并添加到项目服务器中的 TIA Portal 项目（项目 1）
的数据集版本状态。

项目的存储位置 项目名称 数据集版本

TcServer Project1 1
TcCache Project1 1
MUServer Project1 1
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项目服务器中“Teamcenter”快捷菜单中的“保存”(Save) 命令（数据同步）

使用“Teamcenter”快捷菜单中的“保存”(Save) 命令，可保存该服务器项目（项目 1）。

项目的存储位置 项目名称 数据集版本

TcServer Project1 2
TcCache Project1 1
MUServer Project1 2

说明

要更新 TcCache 中的数据集版本，请使用“从搜索结果列表中打开 TIA Portal 项目”(Open TIA 
Portal projects from the search result list) 对话框打开 TIA Portal 项目。

示例 2
示例 2 显示了已添加到项目服务器中并通过项目树进行更改的 TIA Portal 项目（项目 1）的

数据集版本状态。要保存在项目树中所做的更改，请右键单击 TIA Portal 项目，然后在

“Teamcenter”快捷菜单中选择“保存”(Save) 命令。“保存”(Save) 命令将触发以下内容：

• Teamcenter 中与 TcCache 中的数据集版本都进行了更新。

项目的存储位置 项目名称 数据集版本

TcServer Project1 2
TcCache Project1 2
MUServer Project1 1

项目服务器中“Teamcenter”快捷菜单中的“保存”(Save) 命令（数据同步）

使用“Teamcenter”快捷菜单中的“保存”(Save) 命令，可对 Teamcenter 服务器与项目服务器

中的不同数据集版本进行同步。

为此，请执行以下操作步骤：

• 将 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中。该操作将创建一个新的数据集版本。

或者

• 取消“保存”(Save) 操作。
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• 执行手动数据同步。

• 重复保存操作。

将再次显示指示数据集版本不同的消息。如果继续“保存”操作，则将创建新的数据集

版本。

项目的存储位置 项目名称 数据集版本

TcServer Project1 3
TcCache Project1 2
MUServer Project1 3

示例 3
如果之前添加到项目服务器的 TIA Portal 项目发生变更（如，其他用户进行更改），并使用

“Teamcenter”快捷菜单中的“保存”(Save) 命令保存在项目树中，则系统将对 Teamcenter 和 
TcCache 中的数据集版本进行更新。

项目的存储位置 项目名称 数据集版本

TcServer Project1 3
TcCache Project1 2
MUServer Project1 1

项目服务器中“Teamcenter”快捷菜单中的“保存”(Save) 命令（数据同步）

使用“Teamcenter”快捷菜单中的“保存”(Save) 命令，可对 Teamcenter 服务器与项目服务器

中的不同数据集版本进行同步。

为此，请执行以下操作步骤：

• 将 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中。该操作将创建一个新的数据集版本。

或者

• 取消“保存”(Save) 操作。

• 执行手动数据同步。

• 重复保存操作。

将再次显示指示数据集版本不同的消息。如果继续“保存”操作，则将创建新的数据集

版本。
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项目的存储位置 项目名称 数据集版本

TcServer Project1 4
TcCache Project1 2
MUServer Project1 4

示例 4
示例 4 显示了将 TIA Portal 项目添加到项目服务器中后，在本地缓存中进行了更改但未将 
TcCache 中的更改保存在 Teamcenter 中时，该项目数据集版本的状态。

项目的存储位置 项目名称 数据集版本 损坏？

TcServer Project1 1 -
TcCache Project1 1 √
MUServer Project1 1 -

说明

请注意，本地缓存中的项目更改无法传送到项目服务器中。 
请注意，项目服务器中不允许添加相同名称的项目。

如需进一步支持，请联系您的多用户管理员。

回滚错误行为的数据同步

更多详细信息，请参见“回滚错误行为的数据同步 (页 139)”部分。

6.19.5 将服务器项目保存为 Teamcenter 中的新条目

在本章节中，将介绍如何在服务器项目视图中将服务器项目保存为 Teamcenter 中的新条目。

为此，需在服务器项目视图中激活“Teamcenter”快捷菜单。满足以下要求时，服务器项目视

图中的快捷菜单项“Teamcenter> 保存为新条目...”(Teamcenter> Save as new item...) 激活。
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要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

说明

请注意以下事项：

对于以下服务器项目，可使用 Teamcenter 快捷菜单项“保存为新条目”(Save as new 
item)：
• 已保存在 Teamcenter 中的服务器项目。

• 尚未保存在 Teamcenter 中的服务器项目。

操作步骤

要在服务器项目视图中将服务器项目保存为 Teamcenter 中的新条目，请按照以下步骤操作：

1. 在服务器项目视图中，选择相应的“TIA Portal 项目”。 
2. 右键单击该 TIA Portal 项目，并选择命令“Teamcenter > 保存为新条目...”(Teamcenter > Save 

as new item...)。
– “新条目的属性”(Properties of the new item) 对话框随即打开。 
– 系统默认显示“常规”(General) 选项卡。

– 在“名称”(Name) 字段中显示的所选 TIA Portal 项目名称为只读模式，不能更改。

多可输入 94 个字符。

3. 在“常规”(General) 选项卡的“条目类型”(Item type) 字段中，为将在 Teamcenter 中保存为
新条目的 TIA Portal 项目选择一个条目类型。

– 在“条目类型”(Item type) 字段中，选择一个派生类型。

系统默认选中“TIA Project”类型。

仅当派生类型可用时，下拉列表才可编辑。

4. 在“常规”(General) 选项卡中，为“条目 ID / 修订版 ID”(Item ID / Revision ID) 字段分配一个
有效的 Teamcenter 条目 ID / 修订版 ID，也可任意分配。
如果将字段“条目 ID / 修订版 ID”(Item ID / Revision ID) 保留为空，则 Teamcenter 将自动为
其分配下一个条目 ID / 修订版 ID。 
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5. 单击“分配”(Assign)，Teamcenter 将为选定的项目自动分配下一个条目 ID / 修订版 ID。 
结果：

– 所分配的条目 ID / 修订版 ID 将显示在相应的文本字段中。 
– 该文本字段不能编辑，且“分配”(Assign) 按钮禁用。

说明

修改条目类型

修改项目类型后，“条目 ID / 修订版 ID”(Item ID / Revision ID) 字段和“分配”(Assign) 按
钮将产生以下影响：

1. 系统将复位已分配给该“条目 ID / 修订版 ID”字段的 ID。
2.“分配”(Assign) 按钮将设置为可操作。

3. 如果要更改 TIA Portal 项目的名称，则需在项目视图中使用快捷菜单命令“Teamcenter > 保
存为新条目...”(Teamcenter> Save as new item...) 保存该 TIA Portal 项目。另请参见“将 
TIA Portal 项目保存为 Teamcenter 中的新条目 (页 123)”。

TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径的字符长度：

说明

请注意，TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径的字符长度包含项目名称和条目 ID /修
订版 ID，在“常规”(General) 选项卡中进行系统检查。字符长度不得超过 143 个字符。

更多信息，请参见““保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项
目） (页 127)”中的“常规”(General) 选项卡。

更多信息，请参见““保存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA 
Portal 项目） (页 145)”中的“更多信息”。

6. 可选：在“常规”(General) 选项卡的“Teamcenter 项目”(Teamcenter project) 字段中，选择待
为其分配 TIA Portal 项目的 Teamcenter 项目。

– 单击“浏览...”(Browse...) 按钮。 
“选择项目”(Select projects) 对话框随即打开。 

– 选择相关的 Teamcenter 项目，并单击“确定”(OK) 按钮确认每个选择。 
单击“确定”(OK) 按钮，在“Teamcenter 项目”(Teamcenter project) 字段中将显示选择

的 Teamcenter 项目，并以逗号进行分隔。

如果保留“Teamcenter 项目”(Teamcenter project) 字段为“空”，则不会将该 TIA 
Portal 项目分配给 Teamcenter 项目。

7. 可选：在“常规”(General) 选项卡的“Teamcenter 文件夹”(Teamcenter folder) 字段中，选择
待分配给新创建条目的文件夹。

– 单击“浏览...”(Browse...) 按钮。

“选择 Teamcenter 文件夹”(Select Teamcenter folder) 对话框随即打开。

系统默认文件夹为“Home”。

系统默认将所有新创建的条目保存到用户个人的“Home”目录内。

– 选择“Home”文件夹，并单击“确定”(OK)，确认选择。

单击“确定”(OK) 按钮，在文本字段中显示所选择的文件夹。 
单击“取消”(Cancel)，将取消该操作。
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8. 可选：必要时，请在“常规”(General) 选项卡中的“注释”(Comment) 字段中输入一段注释。 
多可输入 240 个字符。

9. 单击“确定”(OK)，确认输入。
该服务器项目将按照指定名称和文件夹结构保存在 Teamcenter 中。
将服务器项目保存到 Teamcenter 时，将启动以下操作。

– 创建“versionInfo.xml”文件，并保存为服务器项目中的一个组件。

– 导出服务器项目，并归档为扩展名为“*.zap”的文件。所导出并归档的项目是一个常规 
TIA Portal 项目。已归档的项目中不含“versionInfo.xml”文件。

如果在导出和归档时发生错误，则显示一条消息，指示导出和归档操作失败同时保存

操作已取消。

要确认错误消息，请按以下步骤操作： 
-   单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。

将服务器项目保存到 Teamcenter 中之后，对话框“项目已成功保存到 Teamcenter 中”(The 
project was successfully saved in Teamcenter) 随即打开。 

10.在 Teamcenter 中创建一个具有特定属性的新条目，并将所归档的项目文件上传到数据集中。
在该过程中，该数据集不得检出。 
如果该条目无法创建，则将显示一条消息，指示新条目创建失败，同时取消保存操作。
要确认错误消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。
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11.如果不需要在项目服务器中操作，则需在项目树的“项目”(Project) 菜单中使用“从 
Teamcenter 打开项目...”(Open project from Teamcenter...) 命令打开该 TIA Portal 项目。

说明

请注意以下事项：

• 在 Teamcenter 缓存中，不保存该 TIA Portal 项目的副本。

• 系统不会为该 TIA Portal 项目创建 Teamcenter 缓存路径。

12.将服务器项目视图中的项目更改传送到项目服务器中。 
如果无法将服务器项目视图中的项目更改传送到项目服务器中，则将显示一条错误消息，指
示将项目更改传送到项目服务器失败，同时停止执行保存操作。
要确认错误消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。

说明

注：

项目更改传送到项目服务器时，“保存为新条目...”(Save as new item...) 对话框随即

打开。

在“创建修订版”(Create revision) 对话框的“输入更改历史相关信息：”(Enter 
information about the change history:) 字段中，输入更改历史 1) 的相关信息。该字段

中预设有信息“Teamcenter 中创建的项目名称 [元素 ID]/[修订版 ID] 条目”。该属性的

值可手动更改。

注： 
在“当前修订版本号：”(Current revision number:) 字段中，显示项目服务器的修订版

编号。在项目服务器中，执行“保存为新条目...”(Save as new item...) 功能时，修订

版本号将递增到下一个修订版本号。“当前修订版本号”(Current revision number) 字
段中的修订版本号无法编辑。

要确认对话框，请按以下步骤操作：

• 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

1) 更改历史：更改历史旨在记录某个条目修订状态的史信息。
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“回滚”功能

如果因错误消息而导致之前的操作取消执行，则可使用以下回滚功能。

1. 如果服务器项目的导出与归档操作失败，则可在该服务器项目中访问旧版本的
“versionInfo.xml”文件。 

2. 如果新条目创建失败，则需从本地硬盘驱动器中删除已导出和归档的文件。

3. 如果创建新条目失败，则需在 Teamcenter 中删除所有已生成的对象（数据集版本），以便服
务器项目中的“versionInfo.xml”文件回滚为原始版本。

说明

注：

在服务器项目视图中，如果对尚未保存在 Teamcenter 中的服务器项目使用“Teamcenter > 
保存为新条目...”(Teamcenter > Save as new item...) 命令，则需将“versionInfo.xml”文件

从服务器项目中删除。

将 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中之后，“项目已成功保存到 Teamcenter 中”(The 
project was successfully saved in Teamcenter) 对话框随即打开。

– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

请注意以下事项：

1. 在保存新条目的过程中，将显示加载符号。

2. 在服务器项目视图中，如果要使用“Teamcenter > 保存为新条目”(Teamcenter > Save as new 
item) 命令，为 Teamcenter 中所保存的服务器项目创建一个新条目，则将收到系统提示，要
求检入该数据集。此时，可拒绝检入数据集的提示操作。

3. 将服务器项目保存到 Teamcenter 之后，服务器项目视图随即关闭。

4. 新创建的服务器项目条目将在本地会话中打开。

建议

在本地会话中执行新，以便使用项目服务器中的 新数据更新本地会话中的对象。

文件扩展名和新修订版 ID 将显示在本地会话中。Teamcenter 中的叠加符号表示，新创建的

服务器项目条目已保存在项目服务器中，并与 Teamcenter 相关联。

注

重新打开服务器项目视图后，可使用以下 Teamcenter 快捷菜单条目：

• 保存

• 保存为新条目...
• 保存为新修订版...
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• 检出（仅锁定）

• 检入（仅取消锁定）

6.19.6 将服务器项目保存为 Teamcenter 中的新修订版

在本章节中，将介绍如何在服务器项目视图中将服务器项目保存为 Teamcenter 中的新修订

版。为此，需在服务器项目视图中激活“Teamcenter”快捷菜单。如果满足以下要求，则可在

服务器项目视图中激活快捷菜单项“Teamcenter> 保存为新修订版...”(Teamcenter> Save as 
new revision...)。

要求

需满足以下要求：

• 该 TIA Portal 项目已连接 Teamcenter。 
• 该服务器项目已保存在 Teamcenter 中。

操作步骤

要在服务器项目视图中将服务器项目保存为 Teamcenter 中的新修订版，请按照以下步骤操

作：

1. 在服务器项目视图中，选择相应的“TIA Portal 项目”。 
2. 右键单击该服务器项目，并选择命令“Teamcenter > 保存为新修订版...”(Teamcenter > Save as 

new revision...)。
使用该功能，可基于当前打开的服务器项目创建新的修订版。

– “保存为新修订版”(Save as new revision) 对话框随即打开。 
– 系统默认显示“常规”(General) 选项卡。

– 所选 TIA Portal 项目的名称将以只读模式显示在“名称”(Name) 字段中（如，

t4tia_object_name）。

– 所选 TIA Portal 项目的“条目 ID”将以只读模式显示在“条目 ID”(Item ID) 字段中。

3. 可选：在“常规”(General) 选项卡的“修订版 ID”(Revision ID) 字段中，为 TIA Portal 项目分配
一个有效的 Teamcenter 修订版 ID。
多可输入 32 个字符。

TIA Portal Teamcenter Gateway
6.19 TIA Portal Teamcenter Gateway 与 TIA Portal 多用户工程组态之间的工作流 - TIA Portal 项目

编辑项目

功能手册, 11/2022 191



4. 单击“分配”按钮，Teamcenter 将自动为 TIA Portal 项目分配下一个可用的修订版 ID。 
结果：

– 所分配的修订版 ID 显示在“修订版 ID”(Revision ID) 字段中。 
– “修订版 ID”(Revision ID) 字段无法编辑。

– “分配”(Assign) 按钮已禁用。

如果将该字段保留为“空”，则 Teamcenter 将自动为其分配下一个修订版 ID。
TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径的字符长度：

说明

请注意，TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径的字符长度包含项目名称和条目 ID /修
订版 ID，在“常规”(General) 选项卡中进行系统检查。字符长度不得超过 143 个字符。

更多信息，请参见““保存为新修订版”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项
目） (页 145)”中的“常规”(General) 选项卡。

更多信息，请参见““保存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA 
Portal 项目） (页 145)”中的“更多信息”。

5. 可选：必要时，请在“常规”(General) 选项卡中的“注释”(Comment) 字段中输入一段注释。 
多可输入 240 个字符。

系统默认沿用上一个版本的注释信息。用户可编辑上一个版本的注释信息，也可保留这些注
释信息不变。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。 
该服务器项目将按照指定名称和文件夹结构保存在 Teamcenter 中。
将服务器项目保存到 Teamcenter 时，将启动以下操作。

– 创建“versionInfo.xml”文件，并保存为服务器项目中的一个组件。

– 导出服务器项目，并归档为扩展名为“*.zap”的文件。所导出并归档的项目是一个常规 
TIA Portal 项目。已归档的项目中不含“versionInfo.xml”文件。

如果在导出和归档时发生错误，则显示一条消息，指示导出和归档操作失败同时保存

操作已取消。

要确认错误消息，请按以下步骤操作： 
单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。

将服务器项目保存到 Teamcenter 中之后，“TIA Portal 项目已成功保存到 Teamcenter 中”(The 
TIA Portal project was successfully saved in Teamcenter) 对话框随即打开。

7. 在 Teamcenter 中创建一个具有特定属性的新修订版，并将所归档的项目文件上传到数据集中。
在该过程中，该数据集不得检出。 
如果新条目的修订版无法创建，则将显示一条消息，指示新修订版创建失败，同时保存操作
取消。
要确认错误消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。
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8. 如果不需要在项目服务器中操作，则需在项目树的“项目”(Project) 菜单中使用“从 
Teamcenter 打开项目...”(Open project from Teamcenter...) 命令打开该 TIA Portal 项目。

说明

请注意以下事项：

• 在 Teamcenter 缓存中，不保存该 TIA Portal 项目的副本。

• 系统不会为该 TIA Portal 项目创建 Teamcenter 缓存路径。

9. 将服务器项目视图中的项目更改传送到项目服务器中。 
如果无法将服务器项目视图中的项目更改传送到项目服务器中，则将显示一条错误消息，指
示将项目更改传送到项目服务器失败，同时停止执行保存操作。
要确认错误消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭错误消息。

说明

注：

项目更改传送到项目服务器时，“保存为新修订版...”(Save as new revision...) 对话框

随即打开。

在“保存为新修订版”(Save as new revision) 对话框的“输入更改历史相关信

息：”(Enter information about the change history:) 字段中，输入更改历史 1) 的相关

信息。该字段中预设有信息“Teamcenter 中创建的项目名称 [元素 ID]/[修订版 ID] 修订

版”。该属性的值可手动更改。

注： 
在“当前修订版本号：”(Current revision number:) 字段中，显示项目服务器的修订版

编号。在项目服务器中，执行“保存为新修订版...”(Save as new revision...) 功能时，

修订版本号将递增到下一个修订版本号。“当前修订版本号”(Current revision number) 
字段中的修订版本号无法编辑。

要确认对话框，请按以下步骤操作：

• 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

1) 更改历史：更改历史旨在记录某个条目修订状态的史信息。
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如果因错误消息而导致之前的操作取消执行，则可使用以下回滚功能。

1. 如果服务器项目的导出与归档操作失败，则可在该服务器项目中访问旧版本的
“versionInfo.xml”文件。 

2. 如果新修订版创建失败，则需从本地硬盘驱动器中删除已导出和归档的文件。

3. 如果创建新修订版失败，则需在 Teamcenter 中删除所有已生成的对象（数据集版本），以便
服务器项目中的“versionInfo.xml”文件回滚为原始版本。

说明

注：

在服务器项目视图中，如果对尚未保存在 Teamcenter 中的服务器项目使用“Teamcenter > 
保存为新修订版...”(Teamcenter > Save as new revision...) 命令，则需将“versionInfo.xml”
文件从服务器项目中删除。

将 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中之后，“项目已成功保存到 Teamcenter 中”(The 
project was successfully saved in Teamcenter) 对话框随即打开。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

请注意以下事项：

1. 在保存新修订版的过程中，将显示加载符号。

2. 在服务器项目视图中，如果要使用“Teamcenter > 保存为新修订版...”(Teamcenter > Save as 
new revision...) 命令，为 Teamcenter 中所保存的服务器项目创建一个新修订版，则将收到系
统提示，要求检入该数据集。此时，可拒绝检入数据集的提示操作。

3. 将服务器项目保存到 Teamcenter 之后，服务器项目视图随即关闭。

4. 新创建的服务器项目修订版将在本地会话中打开。

5. 在本地会话中执行新，以便使用项目服务器中的 新数据更新本地会话中的对象。
文件扩展名和新修订版 ID 将显示在本地会话中。Teamcenter 中的叠加符号表示，新创建的
服务器项目修订版已保存在项目服务器中，并与 Teamcenter 相关联。

注

重新打开服务器项目视图后，可使用以下 Teamcenter 快捷菜单条目：

• 保存

• 保存为新条目...
• 保存为新修订版...
• 检出（仅锁定）

• 检入（仅取消锁定）
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参见

为关联 Teamcenter 的 TIA Portal 项目创建新的修订版 (页 142)

6.19.7 将 TIA Portal 中的 TIA Portal 项目（服务器项目）保存到 Teamcenter 中已存在的

条目下。

6.19.7.1 将服务器项目视图中的 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中的条目下

使用“保存到条目...”(Save to item...) 功能，可将在 Teamcenter 缓存服务器之外进行处理的 
TIA Portal 项目（服务器项目）再次与 Teamcenter 进行关联。

在 Teamcenter 缓存服务器外部对 TIA Portal 项目（服务器项目）进行更改时，系统将更

新"versionInfo.xml”文件。

要求

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

• 已安装有项目服务器，对服务器项目进行管理。

操作步骤

要再次将服务器项目视图中的 TIA Portal 项目连接到 Teamcenter，请按以下步骤操作：

1. 在“项目树”(Project tree) 视图中选择 TIA Portal 项目。

2. 右键单击 TIA Portal 项目，然后选择“Teamcenter > 保存到条目...”(Teamcenter > Save to 
item...) 命令。
将打开“保存到条目...”(Save to item...) 对话框。

3. 默认情况下，所选 TIA Portal 项目的名称显示在“名称”(Name) 字段中。
“名称”(Name) 字段无法编辑。

4. 默认情况下，“versionInfo.xml”文件中与 TIA Portal 项目相关联的条目 ID 显示在“条目 
ID”(Item ID) 字段中。

– 可选：如有必要，请在“条目 ID”(Item ID) 字段中更改现有条目 ID。
– 如果 "versionInfo.xml”文件不存在，则“条目 ID”(Item ID) 字段为空。

将已经有效或任何 Teamcenter ID 分配给“条目 ID”(Item ID) 字段。

多可输入 128 个字符。
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5. 默认情况下，“versionInfo.xml”文件中与 TIA Portal 项目相关联的修订版 ID 显示在“修订版 
ID”(Revision ID) 字段中。

– 可选：如有必要，请在“修订版 ID”(Revision ID) 字段中更改现有修订版 ID。
– 如果 "versionInfo.xml”文件不存在，则“修订版 ID”(Revision ID) 字段为空。

将已经有效或任何 Teamcenter 修订版 ID 分配给“修订版 ID”(Revision ID) 字段。

多可输入 32 个字符。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。 
TIA Portal 项目保存在 Teamcenter 中指定的条目 ID/修订版 ID 下。

说明

“在 Teamcenter 中，TIA 项目的项目相关数据可保存为条目/修订版下的独立单元”的更

多相关信息

以下 TIA Portal 项目的项目相关数据可保存到 Teamcenter 中：

• 程序块和 PLC 数据类型 (UDT)。请参见“在 Teamcenter 中，TIA 项目中的项目相关数据可
保存为条目/修订版下的独立单元。 (页 166)”。

• OPC UA 服务器接口。请参见“OPC UA 服务器接口 (页 170)”。

7. 如果单击“取消”(Cancel)，则将取消“保存到条目...”(Save to item...) 操作。 

说明

请注意以下事项：

“条目 ID/修订版 ID”(Item ID/Revision ID) 字段为必填字段。仅当在“项目 ID/修订版 
ID”(Item ID/Revision ID) 字段中输入一个值后，才能编辑“确定”(OK) 按钮。

对“保存到条目...”操作进行初步检查

使用“保存到条目...”(Save to item...) 功能时，Teamcenter 将执行以下检查：

• 检查条目是否存在。

• 检查数据集的发布状态。

• 检查旧数据。 
更多详细信息，请参见使用“保存到条目...”功能时进行的检查 (页 151) 
在保存操作期间将检查以下内容：

1. 项目服务器中保存的数据集版本和相关联的修订版 ID 由当前登录用户检查，或由其他用户检
出。 

2. 数据集版本是否由用户检出。 
如果其它用户未检出数据集版本，则在执行“保存到条目...”功能时会隐式检出数据集版本。
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3. 服务器项目是否已导出并归档为扩展名为“*.zap”的文件。已归档的服务器项目中不允许包含
“versionInfo.xml”文件。
如果导出和归档时出错，则会显示相应消息，指示导出和归档操作失败，并且导出和归档操
作已取消。
要确认消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭消息： 

说明

取消导出和归档操作后的补救措施：

1. 在 Teamcenter 中创建新的数据集版本。 
2. 将归档的项目文件上传到数据集。 

在此过程中，将检出该数据集。
如果无法创建条目修订，则会显示一条错误消息，指示条目修订创建失败，并且导出和归
档操作已取消。
要确认错误消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭消息。
TIA Portal 项目的副本未保存到 TcCache 中。 
未创建 TIA Portal 项目的 TcCache 路径。

4. 将服务器项目视图中的项目更改传送到项目服务器中。 
如果无法将服务器项目视图中的项目更改传送到项目服务器中，则将显示一条错误消息。
要确认消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭消息。

说明

注：

项目更改传送到项目服务器时，“保存到条目”(Save to item) 对话框随即打开。

在“保存到条目”(Save to item) 对话框的“输入更改历史相关信息：”(Enter 
information about the change history:) 字段中，输入更改历史 1) 的相关信息。 

“输入更改历史相关信息：”(Enter information about the change history:) 字段中预设

有 Teamcenter 中保存为现有条目 [元素 ID]/[修订版 ID]  的信息 [项目名称]。该属性的

值可手动更改。

注：

在“当前修订版本号：”(Current revision number:) 字段中，显示项目服务器的修订版

编号。在项目服务器中，执行“保存到条目...”(Save to item...) 功能时，修订版编号递

增到下一个修订版编号。在“当前修订版本号：”(Current revision number:) 字段中的

修订版编号无法编辑。

要关闭该对话框，请按以下步骤操作：

• 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

1) 更改历史：更改历史旨在记录某个条目修订状态的史信息。
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与“保存到条目...”相关的操作

完成所有检查后，将执行以下操作：

1. TIA Portal 项目归档并保存在 Teamcenter 中指定的条目 ID/修订版 ID 下。

2. 相关数据集的状态为“已检出”(checked out) 并标记有以下符号。 

该符号将显示在 Teamcenter 文件夹视图中。

3. 完成这些操作后，将打开“项目已成功保存到 Teamcenter”(The project was successfully 
saved to Teamcenter) 对话框。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

“回滚”功能

1. 如果服务器项目的导出与归档操作失败，则可使用该服务器项目中旧版本的“versionInfo.xml”
文件。 

2. 如果新条目修订创建失败，则从本地硬盘驱动器中删除已导出和归档的文件。

3. 如果新条目修订创建失败，则从 Teamcenter 中删除创建的所有对象（数据集版本）。之后，
可在服务器项目中访问原始版本的“versionInfo.xml”文件。

4. 如果对象创建或更新失败，请按照“将服务器对象另存为 Teamcenter 中的对象时出错的说明 
(页 139)”和“回滚错误行为的数据同步 (页 139)”部分所述步骤进行操作。

建议

在项目服务器中执行本地会话更新，以便使用项目服务器中的 新数据更新本地会话中的对

象。

该名称的扩展名也将显示在本地会话中。 
文件扩展名和新修订版 ID 将显示在本地会话中。Teamcenter 中的叠加符号表示，新创建的

服务器项目条目已保存在项目服务器中，并与 Teamcenter 相关联。

结果

重新打开服务器项目视图后，可使用以下 Teamcenter 快捷菜单条目：

• 保存为新条目... 
• 保存为新修订版... 
• 保存到条目...
• 检入（仅取消锁定）

• 检出（仅锁定）
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• 撤消检出

• 导出...

6.20 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 管理全局库

6.20.1 将全局库另存为 Teamcenter 中的一个新条目

要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

• 不支持全局库多选。

操作步骤

全局库在 Teamcenter 中首次保存时，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中打开待保存为 Teamcenter 中新条目的全局库。

2. 从“全局库”(Global Library) 选项板中，选择将在 Teamcenter 中保存的全局库。

3. 右键单击该全局库，选择命令“Teamcenter > 另存为新条目...”(Teamcenter > Save as new 
item...)。
“另存为新条目”(item) 对话框随即打开。 
系统默认显示“常规”(General) 选项卡。

4. 在“常规”(General) 选项卡的“名称”(Name) 字段中输入名称，或接受系统建议的数据。系统
默认显示所选全局库的名称。
多可输入 94 个字符。

5. 在“常规”(General) 选项卡的“条目类型”(Item type) 字段中，为将在 Teamcenter 中保存为
新条目的全局库选择一个条目类型。

– 在“条目类型”(Item type) 字段中，选择一个派生类型。

系统默认选中“T4TiaProject”类型。

仅当派生类型可用时，下拉列表才可编辑。

6. 在“常规”(General) 选项卡中，为“条目 ID / 修订版 ID”(Item ID / Revision ID) 字段分配一个
有效的 Teamcenter 条目 ID / 修订版 ID，也可任意分配。
如果将字段“条目 ID / 修订版 ID”(Item ID / Revision ID) 保留为空，则 Teamcenter 将自动为
其分配下一个条目 ID / 修订版 ID。 
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7. 单击“分配”(Assign)，Teamcenter 将为选定的库自动分配下一个 条目 ID / 修订版 ID。 
结果：

– 所分配的条目 ID / 修订版 ID 将显示在相应的文本字段中。 
– 该文本字段不能编辑，且“分配”(Assign) 按钮禁用。

说明

修改条目类型

修改条目类型后，将对“条目 ID / 修订版 ID”(Item ID / Revision ID) 字段和“分配”(Assign) 
按钮造成以下影响：

1. 系统将复位已分配给该“条目 ID / 修订版 ID”字段的 ID。
2.“分配”(Assign) 按钮将设置为可操作。

8. 可选：在“常规”(General) 选项卡的“Teamcenter 项目”(Teamcenter Project) 字段中，选择待
分配全局库的 Teamcenter 项目。

– 单击“浏览...”(Browse...) 按钮。 
“选择项目”(Select projects) 对话框随即打开。 

– 选择相应的 Teamcenter 项目，并单击“确定”(OK) 确认每个选择。单击“确定”(OK)，
在文本框中显示所选择的 Teamcenter 项目并以逗号进行分隔。

如果该字段保留为“空”，则不会将全局库分配给 Teamcenter 项目。

9. 可选：在“常规”(General) 选项卡的“Teamcenter 文件夹”(Teamcenter folder) 字段中，选择
新建条目待分配的文件夹。

– 单击“浏览...”(Browse...) 按钮。 
“选择 Teamcenter 文件夹”(Select Teamcenter folder) 对话框随即打开。

该文件夹的默认设置为“Home”。 
系统默认将所有新创建的条目保存到用户个人的“Home”目录内。

– 选择“Home”文件夹，并单击“确定”(OK)，确认选择。 
单击“确定”(OK)，所选择的文件夹将显示在文本字段中。

单击“取消”(Cancel)，将取消该操作。

10.可选：必要时，请在“常规”(General) 选项卡中的“注释”(Comment) 字段中输入一段注释。
多可输入 240 个字符。

11.单击“确定”(OK)，确认输入。
该全局库将以指定的文件夹结构和名称保存在 Teamcenter 中。
将全局库保存到 Teamcenter 中之后，“全局库已成功保存到 Teamcenter 中”(The global 
library was successfully saved in Teamcenter) 对话框随即打开。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。 

在 TIA Portal 的“全局库”(Global Library) 选项板中，覆盖符号表示该全局库已连接到 
Teamcenter。

12.单击“取消”(Cancel) 按钮，将关闭“新条目的属性”(Properties of new item) 对话框。
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结果

将全局库保存到 Teamcenter 后，包含有 条目 ID / 修订版 ID 的新条目将位于 “Home”文件

夹中。并将该全局库的数据集在 Teamcenter 中存储为一个指定修订版 ID 的压缩文件。

系统将“检出”相关的数据集，并标记为  符号。并在 Teamcenter 的文件夹视图中显示

该符号。

在 TIA Portal 中，可使用以下 Teamcenter 操作对全局库进行处理：

• 保存为新修订版....
• 保存为新条目....
• 检入。

• 撤消检出。

全局企业库

说明

保存全局库时，请确保 Teamcenter 中未保存标记为“企业库”(Corporate libraries) 的全局

库。“企业库”(Corporate libraries) 仅在“TC 缓存”(TC Cache) 中临时缓存，可能会导致 TIA 
Portal 与 Teamcenter 间的意外错误。

参见

为关联 Teamcenter 的全局库创建新的修订版 (页 210)
检入全局库 (页 208)
撤消检出全局库 (页 216)
将更改保存到与 Teamcenter 相连的全局库中 (页 209)
“另存为新条目”对话框中的“常规”选项卡 - （全局库） (页 202)
“另存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构（全局库） (页 202)
“另存为新条目”对话框中“常规”选项卡的结构 - （全局库） (页 202)
“另存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构（全局库） (页 203)
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6.20.1.1 “另存为新条目”对话框中的“常规”选项卡 - （全局库）

在“另存为新条目”(Save as new item) 对话框的“常规”(General) 选项卡中，可定义将保存

在 Teamcenter 中的全局库属性。

参见

“另存为新条目”对话框中“常规”选项卡的结构 - （全局库） (页 202)

6.20.1.2 “另存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构（全局库）

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，可编辑全局库中已上传附加属性的值。

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，可编辑已上传的条目类型或派生条目类型。

“附加属性”(Additional properties) 选项卡的内容取决于所使用的条目类型、派生类型或继承

类型的属性。 

参见

“另存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构（全局库） (页 203)
在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （全局库） (页 204)

6.20.1.3 “另存为新条目”对话框中“常规”选项卡的结构 - （全局库）

“另存为新条目”对话框中“常规”选项卡的结构

在“常规”(General) 选项卡的视图中，包括以下字段和按钮：

字段 说明

名称 (Name)： 名称输入字段，该名称用于将全局库另存为 Teamcenter 中的新条

目。

系统默认显示所选全局库的名称。

条目类型 (Item type)： 全局库中的条目类型 输入字段。

系统默认选中“T4TiaLibrary”类型。

条目 ID / 修订版 ID 
(Item ID / revision ID)：

待分配给新条目的条目 ID / 修订版 ID 输入字段。

Teamcenter 项目 
(Teamcenter 
project)：

选择待分配新条目的 Teamcenter 项目选择框。
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字段 说明

Teamcenter 文件夹 
(Teamcenter folder)：

选择保存新条目的 Teamcenter 文件夹选择框。

注释 (Comment)： 注释信息的输入字段。输入的命令将默认使用新修订版和相应的

数据集。

按钮 说明

下拉列表 单击下拉列表，可选择和添加派生类型。仅当定义有派生类型时，

下拉列表才可编辑。

分配 (Assign) 单击该按钮，将自动为全局库分配条目 ID / 修订版 ID。
“浏览”(Browse) (...) - 
（Teamcenter 项目）

单击该按钮，将打开“选择项目”(Select projects) 对话框。

“浏览”(Browse) (...) - 
（Teamcenter 文件夹）

单击该按钮，将打开“选择 Teamcenter 文件夹”(Select 
Teamcenter folder) 对话框。

确定 (OK) 单击“确定”(OK) 按钮，确认输入。且对话框关闭。

取消 (Cancel) 要退出对话框，可单击“取消”(Cancel) 按钮。且不应用所输入的

内容。

参见

“另存为新条目”对话框中的“常规”选项卡 - （全局库） (页 202)

6.20.1.4 “另存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构（全局库）

“另存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构 
在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，相关信息将以表格形式显示，具体取决

于： 
• 所选择的条目类型及其派生类型。 
• 所选条目类型及其派生类型继承的属性，以及属性映射文件中映射的属性。

“附加属性”(Additional properties) 选项卡的属性 
在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，条目类型及其派生类型的属性将显示为读/
写模式。
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在“附加属性”(Additional properties) 选项卡的视图中，包括以下各列和按钮： 

列 含义

名称 (Name) 附加属性的名称。  
类型 (Type) 附加属性的类型。 
值 (Value) 附加属性的值。 

按钮 含义

下拉列表 单击下拉列表，可添加强制属性。

确定 (OK) 单击“确定”(OK) 按钮，确认输入。且对话框关闭。

取消 (Cancel) 要退出对话框，可单击“取消”(Cancel) 按钮。且不应用所输入的内

容。

有关“另存为新条目”(Save as new item) 对话框中“附加属性”(Additional properties) 选项卡上“确

定”(OK) 按钮的注意事项。

以下规则适用于“另存为新条目”(Save as new item) 对话框中“附加属性”(Additional 
properties) 选项卡上“确定”(OK) 按钮的操作。

• 如果强制属性未填写，则“确定”(OK) 按钮将灰显且不可用。

• 如果没有强制属性或所有强制属性均已填写，则“确定”(OK) 按钮可操作。

参见

在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （全局库） (页 204)
“另存为新条目”对话框中“常规”选项卡的结构 - （全局库） (页 202)

6.20.1.5 在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （全局库）

在“附加属性”(Additional Properties) 选项卡的表格视图中，待上传到 Teamcenter（服务

器）的全局库属性将显示为读/写模式。
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编辑全局库中已上传属性值时要求

编辑全局库中已上传属性值时，需遵循以下要求：

• 全局库中所选条目类型的属性已上传。

• 全局库中该条目类型所选条目修订版的属性已上传。

• 条目主表中的已上传属性已连接 TIA Portal 项目条目类型。

• 条目修订版主表的已上传属性已连接全局库的条目版本。 

说明

注：

在“TIA Portal Teamcenter Gateway V14 SP1”中，仅支持上述操作。其它所有情况均将忽

略。

注：

• 如果无任何属性上传到 Teamcenter (Server) 中，则“附加属性”(Additional properties) 选
项卡中将显示以下信息：

未上传任何“附加属性”。(No "Additional properties" were uploaded.)
• 与 TIA Portal Teamcenter Gateway 建立连接时如果无法读取所上传的属性，则“附加属

性”(Additional properties) 选项卡中将显示以下信息：

未上传任何“附加属性”。(No "Additional properties" were uploaded.)

使用“常规”(General) 选项卡和“附加属性”(Additional properties) 选项卡中相同的属性时

请注意以下事项：

使用“常规”(General) 选项卡和“附加属性”(Additional properties) 选项卡中相同的属性时，

Teamcenter 中通常仅保存“常规”选项卡中的属性条目。

在“另存为新条目”(Save as a new item) 对话中，多次使用“附加属性”(Additional properties) 选项卡

中的属性

请注意以下事项：

在“另存为新条目”(Save as a new item) 对话中，多次使用“附加属性”(Additional 
properties) 选项卡中相同的属性时，Teamcenter 中通常仅保存表格视图中的第一个属性条

目。
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使用“Char”数据类型的特殊字符

在以下章节中将介绍“char”数据类型的命名规则，在“另存为新条目”(Save as a new item) 对
话中必须遵循这一规则。

请注意以下事项：

• 在“另存为新条目”(Save as new item) 对话中，“附加属性”(Additional properties) 选项

卡中“char”数据类型的输入框仅支持 ASCII 值 32 到 126。

参见

“另存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构（全局库） (页 202)
“另存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构（全局库） (页 203)

6.20.2 检出全局库

如果要专门预留一或多个全局库进行编辑，则可检出这些全局库。这些全局库将对其他用户

锁定。

要求

需满足以下要求：

• 全局库已连接到 Teamcenter。
• 全局库以“只读”模式打开。

• 全局库不支持多选。 
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操作步骤

要编辑一个全局库，需要将其检出，请按以下步骤操作：

1. 在“全局库”(Global Library) 选项板中，选择相应的全局库。 
2. 右键单击该全局库，选择命令“Teamcenter > 检出”(Teamcenter > Check out)。

说明

检出全局库

注：如果该全局库在本地发生变更或数据集版本早于 Teamcenter 中的当前版本，则“打

开 Teamcenter 库”(Open Teamcenter library) 对话框随即打开。

1. 单击“是”(Yes) 按钮，覆盖当前的数据集版本。

2. 单击“否”(No) 按钮，将当前的数据集版本作为本地副本打开。

3. 单击“取消”(Cancel) 按钮，取消检出。

如果继续检出，则将在 Teamcenter 中检出该全局库的数据集。该数据集版本已由其他用

户锁定，无法编辑

结果

全局库将以“写入”模式重新打开。

系统将“检出”该全局库的数据集修订版，并在 Teamcenter 中标记为  符号。 
该数据集版本已由其他用户锁定，无法编辑

成功“检出”后，在 TIA Portal 中可与全局库一同执行以下 Teamcenter 操作：

• 保存为新修订版....
• 保存为新条目....
• 检入。

• 撤消检出。

参见

将全局库另存为 Teamcenter 中的一个新条目 (页 199)
检入全局库 (页 208)
为关联 Teamcenter 的全局库创建新的修订版 (页 210)
撤消检出全局库 (页 216)
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6.20.3 检入全局库

Teamcenter 中保存的全局库将为“检出”状态。这些全局库将对其他用户锁定。

要求

需满足以下要求：

• 全局库已连接到 Teamcenter。
• 用户已检出该全局库相应修订版的数据集。

• 不支持全局库多选。

操作步骤

要取消对全局库的编辑锁定，请按以下步骤操作：

1. 在“全局库”(Global Library) 选项板中，选择相应的全局库。 
2. 右键单击该全局库，并选择命令“Teamcenter > 检入”(Teamcenter > Check in)。

自动检入 
在以下条件下，在 TIA Portal 中关闭全局库时将执行自动检入操作： 
• 如果全局库的“VersionInfo.xml 文件”可用。

• 如果全局库以“写入”模式打开。

在以下条件下，关闭全局库时不执行自动检入操作：

• 如果全局库的“VersionInfo.xml 文件”不可用。 
• 如果全局库以“写入”模式打开。

• 如果全局库在 RAC 中已检出。

结果

全局库将以“读取”模式重新打开。

该全局库已检入 Teamcenter 中，且 Teamcenter 文件夹视图中的  符号移除。此时，对该

全局库的编辑锁定已撤销。
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在 TIA Portal 中，可使用以下 Teamcenter 操作对全局库进行处理：

• 保存为新修订版.... 
• 保存为新条目....
• 检出。

参见

将全局库另存为 Teamcenter 中的一个新条目 (页 199)
为关联 Teamcenter 的全局库创建新的修订版 (页 210)
检出全局库 (页 206)

6.20.4 将更改保存到与 Teamcenter 相连的全局库中

要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 已连接 Teamcenter。
• 全局库以“读/写”模式打开。

• 所选择的全局库已连接到 Teamcenter 且进行了更改。

• 全局库不支持多选。 

说明

请注意以下事项：

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间无连接时，“Teamcenter > 保存”(Teamcenter > Save) 命令将禁
用。

操作步骤

将所关联全局库的更改保存到 Teamcenter 和相应数据集中，请按以下步骤操作：

1. 在“全局库”(Global Library) 选项板中，选择相应的全局库。

2. 右键单击该全局库，选择命令“Teamcenter > 保存”(Teamcenter > Save)。
该全局库的新数据集版本在 Teamcenter 中将保存为一个指定修订版 ID 的压缩文件。
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限制条件

需遵循以下限制条件：

Teamcenter 管理员可组态 Teamcenter 中所保存的数据集版本数量（默认值为 3）。到达

大数量时，系统将删除 早的数据集版本并创建新的数据集版本。 

结果

在 Teamcenter 中创建了该全局库的一个新数据集版本。

“保存”后，在 TIA Portal 中可与全局库一同执行以下 Teamcenter 操作：

• 保存为新修订版.... 
• 保存为新条目.... 
• 保存到条目...
• 检入。 
• 撤消检出。

• 导出...

参见

为关联 Teamcenter 的全局库创建新的修订版 (页 210)
将全局库另存为 Teamcenter 中的一个新条目 (页 199)
撤消检出全局库 (页 216)
检入全局库 (页 208)

6.20.5 为关联 Teamcenter 的全局库创建新的修订版

要求

需满足以下要求：

• 全局库已连接到 Teamcenter。 
• 全局库不支持多选。
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操作步骤

要为 Teamcenter 中保存的全局库创建一个新的修订版，请按以下步骤操作： 
1. 在“全局库”(Global Library) 选项板中，选择相应的全局库。

2. 右键单击该全局库，选择命令“Teamcenter > 保存为新修订版...”(Teamcenter > Save as new 
revision...)。
通过该功能，可基于该全局库当前打开的修订版创建新的修订版。

– “另存为新修订版”(Save as new revision) 对话框随即打开。 
– 系统默认显示“常规”(General) 选项卡。

– 所选全局库的名称将以只读模式显示在“名称”(Name) 字段中（如，

t4tia_object_name）。

– 所选全局库的“条目 ID”将以只读模式显示在“条目 ID”(Item ID) 字段中。

3. 可选：在“常规”(General) 选项卡的“修订版 ID”(Revision ID) 字段中，为全局库分配有效的 
Teamcenter 修订版 ID。
多可输入 32 个字符。

4. 单击“分配”(Assign) 按钮，Teamcenter 将为该全局库自动指定下一个修订版 ID。
结果：

– 所分配的修订版 ID 显示在“修订版 ID”(Revision ID) 字段中。 
– “修订版 ID”(Revision ID) 字段无法编辑。

– “分配”(Assign) 按钮已禁用。

如果该字段保留为“空”，则 Teamcenter 将自动指定下一个修订版 ID。
5. 可选：必要时，在“常规”(General) 选项卡的“备注”(Comment) 字段中添加注释信息。 

多可输入 240 个字符。
系统默认沿用上一个版本的注释信息。用户可编辑上一个版本的注释信息，也可保留这些注
释信息不变。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。 
该全局库将以指定的文件夹结构和名称保存在 Teamcenter 中。 
将全局库保存到 Teamcenter 中之后，“全局库已成功保存到 Teamcenter 中”(The global 
library was successfully saved in Teamcenter) 对话框随即打开。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。  

在 TIA Portal 的“全局库”(Global Library) 选项板中，覆盖符号表示该全局库已连接到 
Teamcenter。

7. 单击“取消”(Cancel)，关闭“另存为新修订版...”(Save as new revision...) 对话框。 
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结果

在 Teamcenter 中，将创建该全局库的新修订版，并在上一个修订版下方显示为一个新对

象。 

修订全局库时，将使用当前所打开全局库的数据集。

系统将“检出”该新版本全局库的相应数据集，并在 Teamcenter 中标记为  符号。 
如果检入旧修订版的数据集，则系统将删除 Teamcenter 中的  符号。

并在 Teamcenter 的文件夹视图中显示该符号。

在 TIA Portal 中，关闭该全局库的旧修订版。在 TIA Portal 中，新修订版的全局库将以“写

入”模式打开。

“另存为新修订版”(Save as new revision) 之后，全局库可执行以下 Teamcenter 操作。

• 保存为新修订版.... 
• 保存为新条目.... 
• 检入。 
• 撤消检出。

参见

将全局库另存为 Teamcenter 中的一个新条目 (页 199)
检入全局库 (页 208)
撤消检出全局库 (页 216)

6.20.5.1 “另存为新修订版”对话框中的“常规”选项卡 - （全局库）

在“另存为新修订版”(Save as new revision) 对话框的“常规”(General) 选项卡中，可定义 
Teamcenter 中将保存为新修订版的全局库属性。
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6.20.5.2 “另存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡 - （全局库）

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，可编辑 Teamcenter 中将另存为新修订版的

全局库的已上传附加属性值。 
在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，可编辑已上传的条目类型或派生条目类型。

“附加属性”(Additional properties) 选项卡的内容取决于所使用的条目类型、派生类型或继承

类型的属性。 

参见

“另存为新修订版”对话框中“附加属性”选项卡的组态（全局库） (页 214)

6.20.5.3 “另存为新修订版”对话框中“常规”选项卡的结构 - （全局库）

“另存为新修订版...”(Save as new revision...) 对话框中，“常规”(General) 选项卡的结构

在“常规”(General) 选项卡的视图中，包括以下字段和按钮：

字段 说明

名称 (Name)（只

读）：

所选 TIA Portal 项目的名称将以只读模式显示在“名称”(Name) 字
段中（如，t4tia_object_name）。

条目 ID (Item ID)（只

读）：

 

所选 TIA Portal 项目的“条目 ID”将以只读模式显示在“条目 
ID”(Item ID) 字段中。 

修订版 ID (Revision 
ID)：

待分配给新修订版的有效 Teamcenter 修订版 ID 输入字段。

注释 (Comment)： 注释信息的输入字段。修订版中输入的命令将默认使用相应的数

据集。

按钮 说明

分配 (Assign)： 单击该按钮，将自动为全局库分配一个修订版 ID。
确定 (OK) 单击“确定”(OK) 按钮，确认输入。且对话框关闭。

取消 (Cancel) 要退出对话框，可单击“取消”(Cancel) 按钮。且不应用所输入的

内容。
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参见

“另存为新修订版”对话框中的“常规”选项卡 - （全局库） (页 212)

6.20.5.4 “另存为新修订版”对话框中“附加属性”选项卡的组态（全局库）

“另存为新修订版”(Save as new revision) 对话框中“附加属性”(Additional properties) 选项卡的结构 
在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，相关信息将以表格形式显示，具体取决于：

• 所选择的条目类型及其派生类型。

• 所选条目类型及其派生类型所继承的属性。

“附加属性”(Additional properties) 选项卡的属性

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡中，条目类型及其派生类型的属性将显示为读/
写模式。

在“附加属性”(Additional properties) 选项卡的视图中，包括以下各列和按钮：

列 含义

名称 (Name) 附加属性的名称。  
类型 (Type) 附加属性的类型。 
值 (Value) 附加属性的值。 

按钮 含义

下拉列表 单击下拉列表，可添加强制属性。

确定 (OK) 单击“确定”(OK) 按钮，确认输入。且对话框关闭。

取消 (Cancel) 要退出对话框，可单击“取消”(Cancel) 按钮。且不应用所输入的内

容。

有关“另存为新修订版”(Save as new revision) 对话框中“附加属性”(Additional properties) 选项卡上

“确定”(OK) 按钮的注意事项。

以下规则适用于“另存为新修订版”(Save as new revision) 对话框中“附加属性”(Additional 
properties) 选项卡上“确定”(OK) 按钮的操作。

• 如果强制属性未填写，则“确定”(OK) 按钮将灰显且不可用。

• 如果没有强制属性或所有强制属性均已填写，则“确定”(OK) 按钮可操作。
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参见

“另存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡 - （全局库） (页 213)
在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目） (页 215)

6.20.5.5 在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目）

在“附加属性”(Additional Properties) 选项卡的表格视图中，待上传到 Teamcenter 服务器的 
TIA Portal 项目属性将显示为读/写模式。

编辑 TIA Portal 项目中已上传属性值时要求

编辑 TIA Portal 项目中已上传属性值时，需遵循以下要求：

• 所选 TIA Portal 项目条目类型的属性已上传。

• TIA Portal 项目条目类型的所选条目修订版的属性已上传。

• 条目主表中的已上传属性已连接 TIA Portal 项目条目类型。

• 条目修订版主表的已上传属性已连接 TIA Portal 项目条目版本。 

说明

请注意以下事项：

在“TIA Portal Teamcenter Gateway V14 SP1”中，仅支持上述操作。其它所有情况均将忽

略。 

注意：

• 如果无任何属性上传到 Teamcenter (Server) 中，则“附加属性”(Additional properties) 选
项卡中将显示以下信息：

未上传任何“附加属性”。(No "Additional properties" were uploaded.)
• 与 TIA Portal Teamcenter Gateway 建立连接时如果无法读取所上传的属性，则“附加属

性”(Additional properties) 选项卡中将显示以下信息：

未上传任何“附加属性”。(No "Additional properties" were uploaded.)

使用“常规”(General) 选项卡和“附加属性”(Additional properties) 选项卡中相同的属性时

请注意以下事项：

使用“常规”(General) 选项卡和“附加属性”(Additional properties) 选项卡中相同的属性时，

Teamcenter 中通常仅保存“常规”选项卡中的属性条目。
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在“另存为新版本”(Save as a new revision) 对话中，多次使用“附加属性”(Additional properties) 选项

卡中的属性

请注意以下事项：

在“另存为新修订版”(Save as a new version) 对话中，多次使用“附加属性”(Additional 
properties) 选项卡中的相同属性时，Teamcenter 中通常仅保存表格视图中的第一个属性条

目。

使用“Char”数据类型的特殊字符

在以下章节中将介绍“char”数据类型的命名规则，在“另存为新修订版”(Save as new revision) 
对话中必须遵循这一规则。

请注意以下事项：

• 在“另存为新修订版”(Save as new revision) 对话中，“附加属性”(Additional properties) 
选项卡中“char”数据类型的输入框仅支持 ASCII 值 32 到 126。

参见

“另存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡 - （全局库） (页 213)
“另存为新修订版”对话框中“附加属性”选项卡的组态（全局库） (页 214)

6.20.6 撤消检出全局库

要放弃对已检出全局库所做的更改，可撤消检出。

要求

需满足以下要求：

• 全局库已连接到 Teamcenter。
• 全局库以“写入”模式打开。

• 不支持全局库多选。
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操作步骤

要撤消检出全局库，请按以下步骤操作：

1. 在“全局库”(Global Library) 选项板中，选择相应的全局库。 
2. 右键单击全局库，选择命令“Teamcenter > 撤消检出”(Teamcenter > Undo checkout)。
“撤消检出”(Undo checkout) 对话框随即打开。

3. 单击“确定”(OK)，撤消检出。 
4. 如果要取消“撤消检出”(Undo checkout)，请单击“取消”(Cancel)。 

说明

将放弃上次检出后的所做的全部更改。

结果

全局库的检出操作已撤消。在 Teamcenter 的文件夹视图中，将删除  符号。 
此时，对该全局库的编辑锁定已撤销。 
“取消检出”后，在 TIA Portal 中可与全局库一同执行以下 Teamcenter 操作：

• 另存为新修订版.... 
• 另存为新条目....
• 检出。 

参见

检出全局库 (页 206)
将全局库另存为 Teamcenter 中的一个新条目 (页 199)
为关联 Teamcenter 的全局库创建新的修订版 (页 210)

6.20.7 导出全局库

Teamcenter 快捷菜单中的“保存”(Save) 与“导出...”(Export...) 命令相互关联。快捷菜单“保

存”(Save) 和“导出...”(Export...) 的状态取决于以下条件。

Teamcenter 快捷菜单“导出...”(Export...)
以下情况下，Teamcenter 快捷菜单“导出...”(Export...) 激活：

• 所选择的全局库已连接到 Teamcenter 且未进行任何更改。
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操作步骤

要导出全局库，请按以下步骤操作：

1. 在“全局库”(Global Library) 选项板中，选择相应的全局库。

2. 右键单击该全局库，选择命令“Teamcenter > 导出...”(Teamcenter > Export...)。

说明

请注意以下事项：

如果全局库的“Teamcenter > 导出...”(Teamcenter > Export...) 命令未激活，而该全局库已

发生更改，则可使用“Teamcenter > 保存”(Teamcenter > Save) 命令，保存该全局库。

“Teamcenter > 导出...”(Teamcenter > Export...) 命令随即激活。

结果

使用“Teamcenter > 导出...”(Teamcenter > Export...) 命令，从全局库中删除 Teamcenter 元
信息，并将修改后的全局库保存到所选文件夹中。

说明

请注意以下事项：

现有全局库不能再次以相同的名称导出到相同位置处。

请注意以下事项：

1. 如果 TIA Portal 和 Teamcenter 之间没有连接，则 Teamcenter 快捷菜单“保存”(Save) 将取消
激活。

2. 如果所选全局库进行了更改，则 Teamcenter 快捷菜单“导出...”(Export...) 将取消激活。

6.20.7.1 “导出”（全局库）对话框中的“信息”选项卡

导出后，将在“信息”(Info) 选项卡中显示有关该全局库存储位置的信息。
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6.20.8 将 TIA Portal 中的全局库保存到 Teamcenter 中的条目下

6.20.8.1 使用“保存到条目...”功能时进行的检查 -（全局库）

使用“保存到条目...”(Save to item...) 功能时，Teamcenter 将执行以下检查：

1. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定 Teamcenter 中是否存在条目 ID/修订版 ID。
如果 Teamcenter 中不存在条目 ID/修订版 ID，则 Teamcenter 将显示包含相应消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

2. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定 Teamcenter 中的条目类型是否与“T4TiaProject”条目类
型及其依赖类型匹配。
如果 Teamcenter 中的条目类型与“T4TiaProject”条目类型及其依赖类型不匹配，则 
Teamcenter 将显示包含相应消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

3. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定条目和关联修订中是否存在有效 TIA 数据集。
如果条目和关联修订中不存在有效 TIA 数据集，则 Teamcenter 将显示包含相应消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

4. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定 TIA Portal 对象的名称（全局库的名称）是否与数据集
的名称匹配。
如果全局库的名称与数据集的名称不匹配，则 Teamcenter 将显示包含相应消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

5. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定 Teamcenter 中条目和关联修订的数据集是否被其它用
户检出。
如果其它用户检出 Teamcenter 中条目和关联修订的数据集，则 Teamcenter 将显示包含相应
消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

6. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定全局库的版本是否不同于 Teamcenter 版本。
如果全局库的版本与 Teamcenter 版本不同，则将弹出“重要消息”(Critical message) 对话框，
提示用户决定是否确定使用更改内容覆盖 Teamcenter 中的版本。

– 单击“是”(Yes)，使用新版本或修改版本覆盖 Teamcenter 中全局库的版本。 
– 单击“否”(No)，取消“保存到条目...”(Save to item...) 操作。

7. 使用条目 ID/修订版 ID 进行检查以确定：

– 用户是否具有所需的访问权限。

– 条目 ID/修订版 ID 所具有的版本状态。

如果用户没有所需的访问权限且条目 ID/修订版 ID 的版本状态为“已发布”(Released)，
则 Teamcenter 将显示包含相应消息的对话框。

– 单击“确定”(OK) 或关闭对话框。

6.20.8.2 将 TIA Portal 中的全局库保存到 Teamcenter 中的条目下

使用“保存到条目...”(Save to item...) 功能，用户可以将在 Teamcenter 缓存服务器外部处理

过的全局库再次连接到 Teamcenter。
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当在 Teamcenter 缓存服务器外部对全局库进行更改时，"versionInfo.xml”文件将会更新。

要求

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

操作步骤

要再次将全局库连接到 Teamcenter，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中打开待保存为 Teamcenter 中新条目的全局库。

2. 在“全局库”(Global library) 窗格中选择相应的全局库。

3. 右键单击全局库，然后选择“Teamcenter > 保存到条目...”(Teamcenter > Save to item...) 命令。
将打开“保存到条目...”(Save to item...) 对话框。

4. 默认情况下，所选全局库的名称显示在“名称”(Name) 字段中。

5. 默认情况下，“versionInfo.xml”文件中与全局库相关联的条目 ID 显示在“条目 ID”(Item ID) 字
段中。

– 可选：如有必要，请在“条目 ID”(Item ID) 字段中更改现有条目 ID。
– 如果 "versionInfo.xml”文件不存在，则“条目 ID”(Item ID) 字段为空。

将已经有效或任何 Teamcenter ID 分配给“条目 ID”(Item ID) 字段。 
多可输入 128 个字符。

6. 默认情况下，“versionInfo.xml”文件中与全局库相关联的修订版 ID 显示在“修订版 
ID”(Revision ID) 字段中。

– 可选：如有必要，请在“修订版 ID”(Revision ID) 字段中更改现有修订版 ID。
– 如果 "versionInfo.xml”文件不存在，则“修订版 ID”(Revision ID) 字段为空。

将已经有效或任何 Teamcenter 修订版 ID 分配给“修订版 ID”(Revision ID) 字段。

多可输入 32 个字符。

7. 单击“确定”(OK)，确认输入。 
全局库保存在 Teamcenter 中指定的条目 ID/修订版 ID 下。

8. 如果单击“取消”(Cancel)，则将取消“保存到条目...”(Save to item...) 操作。 

说明

请注意以下事项：

“条目 ID/修订版 ID”(Item ID/Revision ID) 字段为必填字段。仅当在“条目 ID/修订版 
ID”(Item ID/Revision ID) 字段中显示一个值后，才能编辑“确定”(OK) 按钮。
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对“保存到条目...”操作进行初步检查

使用“保存到条目...”(Save to item...) 功能时，Teamcenter 将执行以下检查：

• 检查条目是否存在。

• 检查数据集的发布状态。

• 检查旧数据。 
更多详细信息，请参见：使用“保存到条目...”功能时进行的检查 (页 151)
在保存操作期间将检查以下内容：

1. Teamcenter 中保存的数据集版本和关联的修订是由当前登录的用户还是其它用户检出。 
如果未检出数据集版本，则在执行“保存到条目...”功能时会隐式检出数据集版本。

2. 是否已在 Teamcenter 缓存服务器外部打开全局库。
如果在 Teamcenter 缓存路径外部打开了全局库，则必须将全局库保存到 Teamcenter 缓存路
径。

3. 是否已在 Teamcenter 缓存服务器外部打开全局库或者 Teamcenter 缓存服务器的相同条目 ID/
修订版 ID 下是否存在全局库。
如果在 Teamcenter 缓存服务器外部打开了全局库且 Teamcenter 缓存服务器的相同条目 ID/修
订版 ID 下存在全局库，则“重要消息”(Critical message) 对话框中将显示以下消息：

– “全局库的数据集版本位于 Teamcenter 的缓存服务器中。是否要覆盖数据集版本？”(A 
dataset version of the global library is located in the cache server of Teamcenter. Do 
you want to overwrite the dataset version?)
单击“是”(Yes)，覆盖 Teamcenter 缓存服务器中的数据集版本。

单击“否”(No)，取消“保存到条目...”(Save to item...) 功能或关闭对话框。

如果导出和归档时出错，则会显示包含相应错误消息的对话框。

说明

取消导出和归档操作后的补救措施：

1. 在 Teamcenter 中创建新的数据集版本。 
2. 将全局库上传到数据集。 

在此过程中，将检出该数据集。
如果无法创建条目修订，则会显示一条错误消息，指示条目修订创建失败，并且导出和归
档操作已取消。
要确认错误消息，请按以下步骤操作：

– 单击“确定”(OK) 或关闭消息。
TIA Portal 项目的副本未保存到 TcCache 中。 
未创建 TIA Portal 项目的 TcCache 路径。
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与“保存到条目...”相关的操作

完成所有检查后，将执行以下操作：

1. 全局库归档并保存在 Teamcenter 中指定的条目 ID/修订版 ID 下。

2. 相关数据集的状态为“已检出”(Checked out) 并标记有以下符号。 

并在 Teamcenter 的文件夹视图中显示该符号。

3. 完成这些操作后，将打开“全局库已成功保存到 Teamcenter”(The global library was 
successfully saved to Teamcenter) 对话框。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

“回滚”功能 
1. 如果导出和归档操作失败，则使用旧版本的“versionInfo.xml”文件。 
2. 如果导出和归档操作失败，则从本地硬盘驱动器中删除已导出和归档的文件。

3. 如果导出和归档操作失败，则从 Teamcenter 中删除创建的所有对象（数据集版本）。访问原
始版本的“versionInfo.xml”文件。
通过“保存到条目”功能将全局库保存到 Teamcenter 中后，会立即打开“全局库已成功保存
到 Teamcenter”(The global library was successfully saved to Teamcenter) 对话框。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

结果

在 TIA Portal 中，可使用以下 Teamcenter 操作对全局库进行处理：

• 另存为新条目... 
• 保存为新修订版... 
• 保存到条目...
• 检入。

• 撤消检出。

• 导出...

6.20.8.3 “保存到条目...”对话框的结构

在“保存到条目...”(Save to item...) 对话框中，用户可以定义要在 Teamcenter 中保存的全局

库的属性。
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“保存到条目...”对话框的结构

“保存到条目...”(Save to item...) 对话框的视图包含以下字段和按钮。

字段 说明

名称 (Name)： 在 Teamcenter 中保存全局库时要使用的名称的输入框。系统默认显示所

选全局库的名称。

条目 ID/修订版 
ID (Item ID/
Revision ID)：

要分配给全局库的条目 ID/修订版 ID 的输入框。

按钮 说明

确定 (OK) 单击“确定”(OK) 按钮，确认输入。将关闭对话框。

取消 (Cancel) 单击“取消”(Cancel) 按钮可退出对话框。且不应用所输入的内容。

6.20.9 将保存在 Teamcenter 缓存文件夹中的全局库再次保存到关联条目中。

使用“保存到条目...”(Save to item...) 功能，将 Teamcenter 缓存文件夹中的全局库再次保存

到关联条目中。

要求

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

操作步骤

要再次将全局库连接到 Teamcenter，请按以下步骤操作：

1. 在“全局库”(Global library) 窗格中选择相应的全局库。

2. 右键单击全局库，然后选择“Teamcenter > 保存到条目...”(Teamcenter > Save to item...) 命令。
将打开“保存到条目...”(Save to item...) 对话框。

3. 请在“名称”(Name) 字段中分配名称。

4. 将条目 ID 分配给“条目 ID”(Item ID) 字段。

– 多可输入 128 个字符。

5. 在“修订版 ID”(Revision ID) 字段中输入修订版 ID。
– 多可输入 32 个字符。
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6. 单击“确定”(OK)，确认输入。 
全局库保存在 Teamcenter 中指定的条目 ID/修订版 ID 下。

7. 如果单击“取消”(Cancel)，则将取消“保存到条目...”(Save to item...) 操作。 

说明

请注意以下事项：

“条目 ID/修订版 ID”(Item ID/Revision ID) 字段为必填字段。仅当在“条目 ID/修订版 
ID”(Item ID/Revision ID) 字段中显示一个值后，才能编辑“确定”(OK) 按钮。

与“保存到条目...”相关的操作

执行“保存到条目...”(Save to item...) 功能时，将执行以下操作：

1. 全局库归档并保存在 Teamcenter 中指定的条目 ID/修订版 ID 下。

2. 相关数据集的状态为“已检出”(Checked out) 并标记有以下符号。 

并在 Teamcenter 的文件夹视图中显示该符号。

3. 完成这些操作后，将打开“全局库已成功保存到 Teamcenter”(The global library was 
successfully saved to Teamcenter) 对话框。 
– 单击“确定”(OK)，确认该对话框。

结果

在 TIA Portal 中，可使用以下 Teamcenter 操作对全局库进行处理：

• 另存为新条目... 
• 保存为新修订版... 
• 保存到条目...
• 检入。

• 撤消检出。

• 导出...
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6.21 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 查找并打开全局库

6.21.1 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 搜索 TIA Portal 项目

要求

需满足以下要求：

• TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在连接。

操作步骤

要使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 搜索连接 Teamcenter 的 TIA Portal 项目并打开进行

进一步编辑，请按以下步骤操作：

1. 在项目视图的“项目”(Project) 菜单中，选择“从 Teamcenter 打开项目...”(Open project from 
Teamcenter...) 命令。
“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 对话框随即打开。

2. 在“项目名称”(Project name) 字段中，输入待查找的 TIA Portal 项目名称。
多可输入 128 个字符。

说明

搜索 TIA Portal 项目的条目及其派生类型

该搜索操作将比较所提供的搜索条件。如果 TIA Portal 项目“T4TiaProject”的条目类型及其

派生类型“T4TiaSubProject”均已定义，则条目类型“T4TiaProject”和派生类型

“T4TiaSubProject”将列示在搜索结果列表中。

3. 或者：在“条目 ID”(Item ID) 字段中，输入待查找的 TIA Portal 项目条目 ID。
多可输入 94 个字符。

4. 或者：在“条目名称”(Item name) 字段中，输入待查找的 TIA Portal 项目条目名称。
多可输入 94 个字符。
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5. 或者：在“修订版”(Revision) 字段中，输入待查找的 TIA Portal 项目修订版 ID。
多可输入 32 个字符。

说明

所有上述字段均为可选字段。在开始搜索前，至少需定义以下一个搜索条件：

• 项目名称：

• 条目 ID
• 条目名称：

搜索条件中支持通配符。

通配符 含义

* 输入星号作为通配符，可代表任意数量的字符。 
示例：搜索所有以“Pro*”开始的单词时，在该字段中输入

“Pro*”。
? 输入问号作为通配符，可代表任意字符。

示例：搜索所有以“Proj”开始的单词时，可在字段中输入

“Pro?”。
; 在搜索条件中输入分号作为通配符。

示例：搜索以“Pro*, auto*”开始的单词时，可在字段中输入

“Pro*”;“auto*”。 
搜索过程将忽略字母大小写。即，可以大写或小写字母指定关键字。 
示例：搜索“PROject1”和“Project1”时，将返回相同的搜索结果。

6. 单击“开始搜索”(Start search) 按钮，开始搜索。
“搜索...”(Searching...) 对话框随即打开。该搜索在后台执行且不能取消。

7. 单击“复位”(Reset) 按钮，删除所有输入的搜索条件并复位搜索结果。

结果

在“从 Teamcenter 中打开项目”(Open project from Teamcenter) 对话框中，显示 
Teamcenter 中找到的 TIA Portal 项目。 
另请参见“从搜索结果中打开 TIA Portal 项目 (页 229)”。 
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6.21.2 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 搜索全局库

操作步骤

要使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 搜索关联 Teamcenter 的全局库并打开进行进一步编

辑，请按以下步骤操作：

1. 单击“全局库”(Global libraries) 选项板的空白区域，然后双击“从 Teamcenter 中打开全局
库...”(Open global library from Teamcenter...) 命令。 
或者，在“选项”(Options) 菜单中，选择“全局库 > 从 Teamcenter 中打开全局库...”(Global 
libraries > Open global library from Teamcenter...) 命令。
“从 Teamcenter 打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框随即打开。

2. 在“库名称”(Library name) 字段中，输入要查找的全局库名称。
多可输入 128 个字符。

说明

搜索全局库及其派生的类型

该搜索操作将比较所提供的搜索条件。如果全局库“T4TiaLibrary“的条目类型及其派生类型

“T4TiaSubLibrary”均已定义，则条目类型“T4TiaLibrary”和派生类型“T4TiaSubLibrary”将列

示在搜索结果列表中。

3. 可选：在“条目 ID”(Item ID) 字段中，输入要查找的全局库条目 ID。
多可输入 94 个字符。

4. 可选：在“条目名称”(Item name) 字段中，输入要查找的全局库条目名称。
多可输入 94 个字符。
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5. 可选：在“修订版 ID”(Revision ID) 字段中，输入要查找的全局库修订版 ID。
多可输入 32 个字符。

说明

所有上述字段均为可选字段。在开始搜索前，至少需定义以下一个搜索条件：

• 库名称 (Name library)
• 条目 ID (Item ID)
• 条目名称 (Item name)
搜索条件中支持通配符。

通配符 含义

* 输入星号作为通配符，可代表任意数量的字符。 
示例：要搜索所有以“Lib”开始的单词，可在字段中输入

“Lib*”。
? 输入问号作为通配符，可代表任意字符。

示例：要搜索所有以“Lib”开始的单词，可在字段中输入“Lib?”。
; 在搜索条件中输入分号作为通配符。

示例：要搜索所有以“Lib; auto”开始的单词，可在字段中输入

“Lib*”;“auto*”。 
搜索过程将忽略字母大小写。即，可以大写或小写字母指定关键字。 
示例：搜索“LIBrary1”和“Library1”时，返回的搜索结果应相同。

6. 单击“开始搜索”(Start search) 按钮，开始搜索。
“搜索...”(Searching...) 对话框随即打开。该搜索在后台执行且不能取消。

7. 单击“复位”(Reset) 按钮，删除所有输入的搜索条件并复位搜索结果。

结果

在“从 Teamcenter 中打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框中，显示 
Teamcenter 中找到的全局库。 
另请参见“从搜索结果中打开全局库 (页 234)”。 
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6.21.3 从搜索结果中打开 TIA Portal 项目

6.21.3.1 从搜索结果中打开 TIA Portal 项目

操作步骤

要从搜索结果中打开 TIA Portal 项目，请按以下步骤操作：

1. 要显示可用的修订版，可单击 TIA Portal 项目左侧的箭头符号。

要打开 TIA Portal 项目所需的修订版，请按以下步骤操作：

1. 选择 TIA Portal 项目所需的修订版。
从搜索结果列表打开 TIA Portal 项目时，还需选择“检出”(Check out) 复选框（系统默认启用
“检出”复选框）。 

2. 单击“打开”(Open) 按钮。

结果

• 系统将“检出”该 TIA Portal 项目的数据集，并在 Teamcenter 中标记为  符号。

• 在 TIA Portal 中，所选择的修订版 TIA Portal 项目将以“写入”模式打开。

• “从 Teamcenter 打开 TIA Portal 项目”(Open TIA Portal project from Teamcenter) 对话框

随即关闭。

有关从搜索结果列表打开 TIA Portal 项目的注意事项。

1. 从带有“检出”(Check out) 选项的搜索结果列表中，打开 TIA Portal 项目。
如果 TIA Portal 项目的相应修订版已由其他用户检出，则将显示以下消息：
“该项目已由其他用户检出：用户名。该项目将以只读形式打开。”(The project is already 
checked out by another user: User name. The project will be opened as read-only.)

2. 从不带“检出”(Check out) 选项的搜索结果列表中，打开 TIA Portal 项目。 
TIA Portal 项目的修订版将以“只读”模式打开。

3. 在搜索结果列表中，打开 TIA Portal 项目（带有 或 不带“检出”(Check out) 选项）。
如果 TIA Portal 项目的相应修订版已打开，则显示以下消息：“正尝试打开的 TIA Portal 项目
已打开。”(The TIA Portal project you are attempting to open is already open.)
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在搜索结果列表中打开 TIA Portal 项目

说明

请注意以下事项：

如果一个 TIA Portal 项目在 TIA Portal 中同时作为参考项目打开，则该项目不能通过“检

出”(Check out) 选项在“从搜索结果中打开 TIA portal 项目”(Open TIA portal projects from 
the search results) 对话框中打开。

从搜索结果列表中打开较早版本的 TIA Portal 项目

说明

请注意以下事项：

从搜索结果列表中打开较早版本的 TIA Portal 项目时，将弹出一个对话框指示该 TIA Portal 项
目可更新。

1. 单击“确定”(OK) 按钮，将更新后的 TIA Portal 项目重命名为原 TIA Portal 项目，覆盖 
Teamcenter 缓存中的先前版本。

2. 单击“取消”(Cancel)，中止该操作。

从搜索结果列表或 Teamcenter 缓存中打开 TIA Portal 项目时的操作

说明

根据“检出”(Check out) 复选框的启用或禁用状况，TIA Portal 项目将从搜索结果列表中打

开，或从 Teamcenter 缓存中打开。 
对于 Teamcenter 中从搜索结果列表打开的 TIA Portal 项目，可与 Teamcenter 同步检入/检
出状态。

此时，系统假定 TIA Portal 项目由当前用户检出。即，在 Teamcenter 服务器上 TIA Portal 项
目的检入/检出状态相互无关。

参见

使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 搜索 TIA Portal 项目 (页 225)
“从 Teamcenter 中打开 TIA Portal 项目”对话框中“属性”选项卡的结构 (页 231)
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6.21.3.2 “从 Teamcenter 中打开 TIA Portal 项目”对话框中“属性”选项卡的结构

结构

“属性”(Properties) 选项卡位于“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 
对话框的下方。要显示“属性”(Properties) 选项卡，请按以下步骤操作：

1. 在搜索结果列表中，选择相应的 TIA Portal 项目。

2. 在搜索结果下方的窗口分隔中，单击上箭头或下箭头可隐藏或显示相邻区域。

3. 单击“属性”(Properties) 选项卡，显示所选 TIA Portal 项目的属性。属性将显示为表格形式。

“从 Teamcenter 打开项目”对话框中“属性”选项卡的结构 
Teamcenter 条目的属性

下表列出了所选条目的属性：

属性 说明

  值

类型 (Type) 根据所选的条目修订版，显示的信息可能不同。

所有者 (Owner) 条目的“所有者”(Owner)。如，用户名或当前标识符（如，名称、名字、

z002vdyx）。

访问 (Access) “读取”(Read) 或“写入”(Write)，具体取决于当前用户的访问权限。

上一次更改 (Last change) 在“上一次更改”(Last change) 中，将显示该条目上一次更改时的时间。

状态 (Status) “由 (<用户 id>) 检出”(Checked out by (<user ID>))，将显示检出该条目的

用户和用户 ID。 
“已发布”(Released) 表示该条目的状态为“已发布”。

“无”(Noned) 是指该条目的状态既不为“已检出”，也不为“已发布”。

说明 显示该条目的描述性文本信息（由 T4tia_Description_Attribute 定义，并

在该项目或全局库保存为 Teamcenter 中的新条目时创建）。

Teamcenter 数据集的属性

在“属性”(Properties) 选项卡中，将显示所选数据集的属性。
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下表列出了所选数据集的属性：

属性 说明

  值（修订版） 值（数据集）

类型 (Type) 根据所选的条目修订版，显示的信息可

能不同。

根据所选的数据集类型，显示的信息可

能不同。

所有者 (Owner) 条目的“所有者”(Owner)。如，用户名

或当前标识符（如，名称、名字、

z002vdyx）。

数据集的“所有者”(Owner)（如，用户

名或当前标识符（如，名称、名字、

z002vdyx））。

注意：

对于待保存到 Teamcenter 中的 TIA 项目

和全局库，数据集的所有者和条目修订

版必须相同。

访问 (Access) “读取”(Read) 或“写入”(Write)，具体取

决于当前用户的访问权限。

“读取”(Read) 或“写入”(Write)，具体取

决于当前用户的访问权限。

上一次更改 (Last modified)
（更改日期）

“更改日期”(Date of change) 为该条目的

上一次更改时间。

“更改日期”(Date of change) 将显示上一

次更改该数据集时的时间。

状态 (Status) “由 (<用户 id>) 检出”(Checked out by 
(<user ID>))，将显示检出该条目的用户

和用户 ID。 
“已发布”(Released) 表示该条目的状态

为“已发布”。

“无”(Noned) 是指该条目的状态既不为

“已检出”，也不为“已发布”。

“由 (<用户 id>) 检出”(Checked out by 
(<user ID>))，将显示检出该数据集的用

户和用户 ID。 
“已发布”(Released) 表示该条目的状态

为“已发布”。

“无”(Noned) 是指该条目的状态既不为

“已检出”，也不为“已发布”。

说明 显示该条目的描述性文本（由 
T4tia_Description_Attribute 定义，在

对项目进行修订时作为新条目输入到 
Teamcenter 中）。

从版本 V16 开始，显示该条目的描述性

文本（由 T4tia_Description_Attribute 
定义，在对条目进行修正时输入）。

说明

请注意以下事项： 
• 显示的“属性”(Properties) 为只读，不能更改。
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请注意以下事项：

• 如果在搜索结果视图中未选择任何内容，

• 如果搜索结果视图为空， 
• 如果单击了“复位”(Reset) 按钮， 

则“属性”(Properties) 选项卡中将显示以下信息：

无“属性”信息。(No 'properties' are available.)
即，当前没有可显示的“属性”信息。未选择任何对象。

参见

使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 搜索 TIA Portal 项目 (页 225)
在“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 或“从 Teamcenter 打开全局

库”(Open global library from Teamcenter) 对话框中，显示数据集的状态 (页 238)

6.21.4 从搜索结果列表中打开 TIA Portal 项目。

从 近打开的项目列表中打开 TIA 项目。

如果已将 TIA Portal 项目保存在 Teamcenter 中，并从 TIA Portal 中 近使用的项目列表将中

打开该项目，则系统将禁用 Teamcenter 操作“保存”(Save) 和“检出”(Check out)。

结果

TIA Portal 项目将以“只读”模式打开

从 近使用的项目列表打开 TIA Portal 后，TIA Portal 中的 TIA Portal 项目可执行以下 
Teamcenter 操作：

• 保存为新条目....

补救措施

1. 关闭从 近使用的项目列表打开的 TIA Portal 项目。

2. 从 Teamcenter 中重新打开 TIA Portal 项目。

3. 为此，可在“项目”(Project) 菜单中，选择“打开 Teamcenter 项目...”(Open Teamcenter 
project...) 命令。
“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 对话框随即打开。

4. 在“项目名称”(Project name) 字段中，输入 TIA Portal 项目的项目名称。
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5. 单击“开始搜索”(Start search) 按钮。
“搜索...”(Searching...) 对话框随即打开。该搜索在后台执行且不能取消。

6. 从搜索结果列表中打开 TIA Portal 项目 
另请参见“从搜索结果中打开 TIA Portal 项目 (页 229)”

6.21.5 从搜索结果中打开全局库

6.21.5.1 从搜索结果中打开全局库

操作步骤

要从搜索结果中打开全局库，请按以下操作操作：

1. 要显示可用的修订版，可单击相应全局库左侧的箭头符号。

要打开所需修订版的全局库，请按以下步骤操作：

1. 选择该全局库所需的修订版。
从搜索结果列表打开全局库时，还需选择“检出”(Check out) 复选框（系统默认启用“检出”
复选框）。 

2. 单击“打开”(Open) 按钮。

结果

• 系统将“检出”该全局库的数据集，并在 Teamcenter 中标记为  符号。

• 在 TIA Portal 中，所选择的全局库修订版将以“写入”模式打开。

• “从 Teamcenter 打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框随即关闭。

有关从搜索结果列表中打开全局库的注意事项。

1. 从带有“检出”(Check out) 选项的搜索结果列表中，打开全局库。
如果全局库的相应修订版已由其他用户检出，则将显示以下消息：
“该库已由其他用户检出”用户名。该库将以只读形式打开。”(The library is already checked 
out by another user: User name. The library will be opened as read-only.)

2. 从不带“检出”(Check out) 选项的搜索结果列表中，打开全局库。
该全局库的修订版将以“只读”模式打开。

3. 从带有或不带“检出”(Check out) 选项的搜索结果列表中，打开全局库。
如果该全局库的相应修订版已打开，则显示以下消息：“正尝试打开的全局库已打开。”(The 
global library you are attempting to open is already open.)
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从搜索结果列表中打开较早版本的全局库

说明

请注意以下事项：

从搜索结果列表中打开较早版本的全局库时，将弹出一个对话框指示该全局库可更新。

1. 单击“确定”(OK) 按钮，将更新后的全局库重命名为原全局库，覆盖 Teamcenter 缓存中的先
前版本。

2. 单击“取消”(Cancel)，中止该操作。

从搜索结果列表或 Teamcenter 缓存中打开 TIA Portal 项目时的操作

说明

根据“检出”(Check out) 复选框的启用或禁用状况，该全局库将从搜索结果列表中打开，或

从 Teamcenter 缓存中打开。 
对于 Teamcenter 中从搜索结果列表打开的全局库，可与 Teamcenter 同步检入/检出状态。

此时，系统假定全局库由当前用户检出。即，在 Teamcenter 服务器上全局库的检入/检出状

态相互无关。 

参见

使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 搜索全局库 (页 227)
“从 Teamcenter 打开全局库”对话框中“属性”选项卡的结构 (页 235)

6.21.5.2 “从 Teamcenter 打开全局库”对话框中“属性”选项卡的结构

“从 Teamcenter 打开全局库”对话框中“属性”选项卡的结构

结构

属性”(Properties) 选项卡位于在“从 Teamcenter 打开全局库”Open global library from 
Teamcenter) 对话框的下方。要显示“属性”(Properties) 选项卡，请按以下步骤操作：

1. 在搜索结果列表中，选择相应的全局库。

2. 在搜索结果下方的窗口分隔中，单击上箭头或下箭头可隐藏或显示相邻区域。

3. 单击“属性”(Properties) 选项卡，显示所选全局库的属性。属性将显示为表格形式。
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“从 Teamcenter 打开全局库”对话框中“属性”选项卡的结构

Teamcenter 条目的属性

下表列出了所选条目的属性：

属性 说明

  值

类型 (Type) 根据所选的条目修订版，显示的信息可能不同。

所有者 (Owner) 条目的“所有者”(Owner)。如，用户名或当前标识符（如，名称、名字、

z002vdyx）。

访问 (Access) “读取”(Read) 或“写入”(Write)，具体取决于当前用户的访问权限。

上一次更改 (Last change) 在“上一次更改”(Last change) 中，将显示该条目上一次更改时的时间。

状态 (Status) “由 (<用户 id>) 检出”(Checked out by (<user ID>))，将显示检出该条目的

用户和用户 ID。 
“已发布”(Released) 表示该条目的状态为“已发布”。

“无”(Noned) 是指该条目的状态既不为“已检出”，也不为“已发布”。

说明 显示该条目的描述性文本信息（由 T4tia_Description_Attribute 定义，并

在该项目或全局库保存为 Teamcenter 中的新条目时创建）。

Teamcenter 数据集的属性

在“属性”(Properties) 选项卡中，将显示所选数据集的属性。

下表列出了所选数据集的属性：

属性 说明

  值（修订版） 值（数据集）

类型 (Type) 根据所选的条目修订版，显示的信息可

能不同。

根据所选的数据集类型，显示的信息可

能不同。

所有者 (Owner) 条目的“所有者”(Owner)。如，用户名

或当前标识符（如，名称、名字、

z002vdyx）。

数据集的“所有者”(Owner)（如，用户

名或当前标识符（如，名称、名字、

z002vdyx））。

注意：

对于待保存到 Teamcenter 中的 TIA 项目

和全局库，数据集的所有者和条目修订

版必须相同。

访问 (Access) “读取”(Read) 或“写入”(Write)，具体取

决于当前用户的访问权限。

“读取”(Read) 或“写入”(Write)，具体取

决于当前用户的访问权限。
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属性 说明

上一次更改 (Last modified)
（更改日期）

“更改日期”(Date of change) 为该条目的

上一次更改时间。

“更改日期”(Date of change) 将显示上一

次更改该数据集时的时间。

状态 (Status) “由 (<用户 id>) 检出”(Checked out by 
(<user ID>))，将显示检出该条目的用户

和用户 ID。 
“已发布”(Released) 表示该条目的状态

为“已发布”。

“无”(Noned) 是指该条目的状态既不为

“已检出”，也不为“已发布”。

“由 (<用户 id>) 检出”(Checked out by 
(<user ID>))，将显示检出该数据集的用

户和用户 ID。 
“已发布”(Released) 表示该条目的状态

为“已发布”。

“无”(Noned) 是指该条目的状态既不为

“已检出”，也不为“已发布”。

说明 显示该条目的描述性文本（由 
T4tia_Description_Attribute 定义，在

对全局库进行修订时作为新条目输入到 
Teamcenter 中）。

从版本 V16 开始，显示该条目的描述性

文本（由 T4tia_Description_Attribute 
定义，在对条目进行修正时输入）。

说明

请注意以下事项： 
• 显示的“属性”(Properties) 为只读，不能更改。

请注意以下事项：

• 如果在搜索结果视图中未选择任何内容，

• 如果搜索结果视图为空， 
• 如果单击了“复位”(Reset) 按钮， 

则“属性”(Properties) 选项卡中将显示以下信息：

无“属性”信息。(No 'properties' are available.)
即，当前没有可显示的“属性”信息。未选择任何对象。
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6.21.6 在“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 或“从 
Teamcenter 打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框中，显示

数据集的状态

6.21.6.1 显示数据集状态

在搜索结果中，显示数据集状态

搜索结果将以表格形式显示在“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 或
“从 Teamcenter 打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框中。下表列出了

所选数据集的“数据集状态”。

符号 含义

由当前用户检出。

由其他用户检出。

数据集当前状态为“Released”。

说明

请注意，显示的状态不会自动更新。要更新状态信息，请按以下步骤操作：

1. 单击搜索结果中相应对象旁的箭头符号，关闭并重新打开该对象。
关闭并重新打开该对象后，将显示 新状态信息。

6.21.6.2 显示条目修订版状态

在搜索结果中显示条目修订版的状态

搜索结果将以表格形式显示在“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 或
“从 Teamcenter 打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框中。下表列出了

所选数据集的“条目修订版状态”。

符号 含义

由当前用户检出。

由其他用户检出。

数据集当前状态为“Released”。
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说明

请注意，显示的状态不会自动更新。要更新状态信息，请按以下步骤操作：

1. 单击搜索结果中相应对象旁的箭头符号，关闭并重新打开该对象。
关闭并重新打开该对象后，将显示 新状态信息。

6.21.6.3 显示缓存状态

在搜索结果中，显示 TC 缓冲状态

搜索结果将以表格形式显示在“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 或
“从 Teamcenter 打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框中。下表列出了

所选数据集的“TC 缓冲状态”。

符号 含义

该数据集与 Teamcenter 进行同步。

缓冲中的数据集已更改。

缓冲中的数据集为旧版本。

说明

请注意，显示的状态不会自动更新。要更新状态信息，请按以下步骤操作：

1. 单击搜索结果中相应对象旁的箭头符号，关闭并重新打开该对象。
关闭并重新打开该对象后，将显示 新状态信息。

6.22 手动比较两个相同版本的 TIA Portal 项目（数据集版本）

如何比较两个相同版本的 TIA Portal 项目（数据集版本）？

要比较两个相同版本的 TIA Portal 项目（数据集版本），请按以下步骤操作：

1. 使用“RAC”，将相应 TIA Portal 项目“版本 1”(Version 1) 的数据集导出到本地目录中。 
2. 解压缩 ZIP 文件。

说明

确保该文件未保存到 TIA Portal Teamcenter Gateway 的缓存路径中。
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3. 在 TIA Portal 中打开“版本 1”(Version 1) 数据集，作为参考项目。

4. 在 TIA Portal 中，打开相同版本的“版本 2”(Version 2) 数据集。在项目视图（“找开并搜
索”(Open and search)）的“项目”(Project) 菜单中，选择“从 Teamcenter 打开项目...”(Open 
project from Teamcenter...) 命令。

6.23 符号

6.23.1 从 Teamcenter 的“项目”对话框打开对象状态

“从 Teamcenter 中打开项目”(Open project from Teamcenter) 对话框中的符号

“数据集的状态”(Status of dataset) 列
根据数据集的状态，在“数据集的状态”(Status of dataset) 列中将显示以下符号：

符号 名称 说明

状态为“由当前用户

检出”

该符号位于对象后面，表示该对象已由当前用户检出。

状态为“由其他用户

检出”

该符号位于对象后面，表示该对象已由其他用户检出。

状态为“TCM 已发布”该符号位于对象后面，表示该对象的状态为“已发布”。

“条目修订版的状态”(Status of item revision) 列
根据条目的状态，在“条目修订版的状态”(Status of item revision) 列中将显示以下符号：

符号 名称 说明

状态为“由当前用户

检出”

该符号位于对象后面，表示该对象已由当前用户检出。

状态为“由其他用户

检出”

该符号位于对象后面，表示该对象已由其他用户检出。

状态为“TCM 已发布”该符号位于对象后面，表示该对象的状态为“已发布”。
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“缓存状态”(Cache status) 列
根据 TC 缓存的状态，在“缓存状态”(Cache status) 列中将显示以下符号：

符号 名称 说明

状态为“同步中” 该符号位于对象后面，表示该对象正在与 Teamcenter 进行同步。

状态为“已进行本地

更改”

该符号位于对象后面，表示 Teamcenter 本地缓存中的对象已更改。

状态为“数据集为旧

版本”

该符号位于对象后面，表示缓存中该对象的数据集版本为旧版本。

6.23.2 “从 Teamcenter 打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框中的

对象状态

“从 Teamcenter 打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框中的符号

“数据集的状态”(Status of dataset) 列
根据数据集的状态，在“数据集的状态”(Status of dataset) 列中将显示以下符号：

符号 名称 说明

状态为“由当前用户

检出”

该符号位于对象后面，表示该对象已检出。

状态为“由其他用户

检出”

该符号位于对象后面，表示该对象已由其他用户检出。

状态为“TCM 已发布”该符号位于对象后面，表示该对象的状态为“已发布”。

“条目修订版的状态”(Status of item revision) 列
根据条目的状态，在“条目修订版的状态”(Status of item revision) 列中将显示以下符号：

符号 名称 说明

状态为“由当前用户

检出”

该符号位于对象后面，表示该对象已检出。

状态为“由其他用户

检出”

该符号位于对象后面，表示该对象已由其他用户检出。

状态为“TCM 已发布”该符号位于对象后面，表示该对象的状态为“已发布”。
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“缓存状态”(Cache status) 列
根据该条目的状态，在“TC 缓存状态”(TC Cache Status) 列中将显示以下符号：

符号 名称 说明

状态为“同步中” 该符号位于对象后面，表示该对象正在与 Teamcenter 进行同步。

状态为“已进行本地

更改”

该符号位于对象后面，表示 Teamcenter 本地缓存中的对象已更改。

状态为“数据集为旧

版本”

该符号位于对象后面，表示缓存中该对象的数据集版本为旧版本。

6.23.3 显示 TIA Portal 与 Teamcenter 间连接状态的符号

显示连接状态

下表中列出了用于显示 TIA Portal 与 Teamcenter 间连接状态的符号

符号 说明

该符号用于指示 TIA Portal 与 Teamcenter 之间存在一条连接。 
该符号用于指示 TIA Portal 与 Teamcenter 之间无连接。

该符号表示 Teamcenter 服务器未激活支持 UTF-8。
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。

Siemens AG
Digital Industries
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
德国

Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利

Copyright © Siemens AG 2022.
保留所有权利
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编译和装载项目数据 1
1.1 编译项目数据

1.1.1 编译项目数据的常规信息

编译项目数据

编译期间会转换项目数据，便于设备读取。硬件配置数据和程序数据可分别编译或一起编译。

可以同时编译一个或多个目标系统的项目数据。

以下项目数据必须在装载前编译：

• 硬件项目数据。例如，设备或网络和连接的组态数据

• 软件项目数据。例如，程序块或过程画面

说明

在编译设备的过程中，不能启动其它的编译过程。对此，请注意，除手动编译之外，也可对

操作员监控设备触发自动编译过程。

编译的范围

编译项目数据时，根据所涉及的设备可选择以下选项：

• 硬件和软件（仅更改）

• 硬件（仅更改）

• 硬件（完全重建）

• 软件（仅更改）

• 软件（全部重建）

• 软件（重置预留存储器）

参见

编译项目数据 (页 8)
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1.1.2 编译项目数据

以下部分介绍了在项目树中编译项目数据的一般步骤。 有关如何编译某些对象的详细信息

以及任何特殊注意事项，请参见产品的在线帮助。

步骤     
要编译项目数据，请执行下列步骤：

1. 在项目树中，选择要编译项目数据的设备。

2. 在快捷菜单的“编译”(Compile) 子菜单中，选择所需的选项。

说明

请注意，哪些选项可用取决于所选设备。

编译项目数据。 可以在巡视窗口中通过“信息 > 编译”(Info > Compile) 检查编译是否成功。

参见

编译项目数据的常规信息 (页 7)

1.2 装载项目数据

1.2.1 装载的常规信息

简介

要建立自动化系统，必须将离线生成的项目数据加载到所连接的设备上。此项目数据在以下

情况下生成：在组态硬件、网络和连接时，在编写用户程序时，或在创建配方时。 
初次下载时，将下载整个项目数据。在后期进行加载过程中，将只下载更改。 
可以将项目数据下载到设备和存储卡中。

说明

自 TIA Portal V15 和固件版本不低于 V2.5 的 S7-1500 CPU 起，当下载至设备或存储卡和下

载设备或存储卡中的内容时，都包含变量表。这使得您的 CPU 也可以使用提供的在线变量

表。PLC 变量根据离线组态的变量表进行存储。可以进行在线/离线比较并且可以通过设备下

载变量表。

编译和装载项目数据
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说明

在编译设备的过程中，不能启动其它的下载过程。对此，请注意，除手动编译之外，也可对

操作员监控设备触发自动编译过程。

可能的下载选项

根据要下载的对象，提供以下选项：

• 硬件和软件（仅更改）

如果在线版本和离线版本之间存在差异，硬件配置和软件都将下载到目标位置。

• 硬件配置

仅将硬件配置下载到目标设备。

• 软件（仅更改）

仅将在线和离线时不同的对象下载到目标设备。

• 软件（全部）

包含所有块、PLC 数据类型和 PLC 变量的 PLC 程序下载至目标设备，所有值均复位为初

始值。请注意，以上操作同样适用于保留值。

还可以将设备中所包含的项目数据上传到项目中。可以使用以下选项：

• 上传整个设备作为新站

将设备的硬件配置和设备的软件加载到项目中。 
将与设备的所有相关数据都上传到项目。

• 上传设备的软件

仅将块和参数从设备上传到项目中的现有 CPU。 
这两种情况下，在加载过程中将库类型的所有实例与项目库中该类型的相应版本再次进行关

联。如果所加载的实例没有对应的类型或在项目库中没有该类型的相应版本，则将在项目库

中增加该类型或版本。

同步时下载

在团队项目中，多个用户可同时处理一个具有多个工程组态系统的项目并访问一个 S7-1500 
CPU。要确保共享项目的一致性，必须在加载前同步更改数据，即不会意外覆盖任何内容。

如果加载期间检测到共享项目中由不同工程组态系统导致的在线和离线数据管理差异，将在

加载期间提供加载数据的自动同步。

编译和装载项目数据
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这种情况下，“同步”(Synchronization) 对话框中将显示同步数据及其当前状态（在线/离线

比较）和可能的操作。

使用案例 建议 同步

CPU（在线）中的一个或多个块较

之工程组态系统（离线）中的块而

言更新。

这些块应在下载前从 CPU 上传至工

程组态系统。

下列情况下可进行自动同步：

在加载前更新工程组态系统中的块。

一个或多个新块已创建并仅存在于 
CPU 中（在线）。

这些块应在下载前从 CPU 上传至工

程组态系统。

下列情况下可进行自动同步：

下载前在工程组态系统中添加新块。

删除了 CPU 中的一个或多个块。 这些块在下载前也应从工程组态系

统中删除。

不可进行自动同步。

CPU 中删除的块应在工程组态系统

的离线项目中手动删除。

CPU 与工程组态系统中的一个或多

个块存在差异。

其它用户对您更正的块进行更改且

将这些块下载到 CPU 时会出现这种

情况。 

必须手动修改这些发生更改的块。

此时，您可自行决定如何进行更改。

如果 CPU 中的块保持不变，应在下

载到 CPU 之前从工程组态系统中的 
CPU 修改这些块。

如果要应用已更改的块，可继续下

载而无需同步。 

下列情况下不可进行自动同步：

CPU 或工程组态系统中受影响的块

必须手动修改。此过程将覆盖其中

一个现有块版本（在线或离线）。

CPU 的硬件配置（在线）和工程组

态系统的硬件配置（离线）存在差

异。

必须手动修改硬件配置差异。此

时，您可自行决定将使用哪种硬件

配置。

如果 CPU 上的现有硬件配置保持不

变，应在下载前在工程组态系统中

修改这些配置。

如果要应用已更改的硬件配置，可

继续下载而无需同步。

下列情况下不可进行自动同步：

必须手动修改硬件配置。

此过程将覆盖其中一个现有硬件配

置（在线或离线）。

如果需要，可以使用“强制下载到设备”(Force download to device) 命令下载不同步的块。 

参见

将项目数据下载到设备 (页 11)
将项目数据下载到存储卡 (页 12)
从设备上传项目数据 (页 14)
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1.2.2 将项目数据下载到设备

下面描述了将项目数据下载到设备的常规操作。 有关如何下载某些对象的详细信息以及任

何特殊注意事项，请参见产品的在线帮助。

要求

• 项目数据一致。

• 待下载的每个目标设备，都可进行在线访问。

步骤

若要将项目数据下载到选定的设备，请执行以下步骤：

1. 在项目树中选择一个或多个设备系统。

2. 右键单击所选元素。
将打开快捷菜单。

3. 在快捷菜单的“下载到设备”(Download to device) 子菜单中，选择所需的选项。

说明

请注意，哪些选项可用取决于所选设备。

必要时会编译项目数据。 
– 如果之前已经建立了网络连接，则打开“加载预览”(Load preview) 对话框。 此对话框

中将显示消息以及进行下载所需的操作。

– 如果之前尚未建立网络连接，则打开“延长下载到设备”(Extended download to 
device) 对话框，然后必须首先选择接口，将通过这些接口建立与设备的在线连接。 可
以通过选择相应的选项并单击“开始搜索”(Start search) 命令来显示所有兼容的设备。

另请参见： AUTOHOTSPOT 
4. 检查“加载预览”(Load preview) 对话框中的消息，必要时，选择“操作”(Action) 列中的操作。

警告

防止人身伤害和设备损坏

当在设备运转期间执行建议的操作时，如果发生故障或程序错误，则会引起严重的人员

伤害和财产损失。

在启动这些操作之前，请确保不会发生任何危险！

一旦可以进行加载，“加载”(Load) 按钮立即可用。

编译和装载项目数据
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5. 单击“加载”(Load) 按钮。
执行加载操作。 如果需要同步，系统会自动显示“同步”(Synchronization) 对话框。 此对话
框显示消息并建议同步所需的操作。 用户可以执行这些操作或者通过单击“强制下载到设
备”(Force download to device) 强制下载而不同步。 如果已执行建议的操作，系统会询问是
否要继续下载。 “加载结果”(Load results) 对话框随即打开。 在此对话框中，可以检查加载操
作是否成功并执行下一步所需操作。

6. 单击“完成”(Finish) 按钮。

结果

将所选项目数据下载到设备。 

参见

装载的常规信息 (页 8)
将项目数据下载到存储卡 (页 12)
从设备上传项目数据 (页 14)

1.2.3 将项目数据下载到存储卡

也可以将项目数据加载到存储卡中。对于 S7-300/400 系列的 CPU，还可以将用户程序明确

下载到插入 CPU 的存储卡中。

要将项目数据下载到存储卡中，可以使用以下选项：

• 将项目数据拖到存储卡

• 将项目数据写入到存储卡中

• 将用户程序下载到插入到 S7-300/400 系列 CPU 中的存储卡中

要求

显示存储卡。

另请参见：访问存储卡 (页 94)

编译和装载项目数据
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将项目数据下载到存储卡

若要将项目数据下载到存储卡，请执行以下步骤：

1. 在项目树中，拖动您所需的项目数据以将其下载到存储卡中。
必要时，对项目数据进行编译。将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。此对话框显示一
些报警并建议了加载操作所需的操作。

2. 检查这些报警，并根据需要从“操作”(Action) 列中选择相应操作。
可以下载时，“加载”(Load) 按钮即可用。

3. 单击“加载”(Load) 按钮。
执行加载操作。 

或者： 
1. 在项目树中，选择要下载的项目数据。

2. 为此，需右键单击选项，然后从快捷菜单中选择“复制”(Copy) 命令。也可以使用组合键 
<Ctrl+C>。

3. 右键单击存储卡，然后从快捷菜单中选择“粘贴”(Paste) 命令。也可以使用组合键 <Ctrl+V>。
必要时，对项目数据进行编译。将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。此对话框显示一
些报警并建议了加载操作所需的操作。

4. 检查这些报警，并根据需要从“操作”(Action) 列中选择相应操作。
可以下载时，“加载”(Load) 按钮即可用。

5. 单击“加载”(Load) 按钮。
执行加载操作。 

或者：

1. 在项目树中，选择要下载的项目数据。

2. 在“项目”(Project) 菜单中选择“读卡器/USB 存储器> 写入存储卡”(Card Reader/USB memory 
> Write to memory card) 命令。
将打开“选择存储卡”(Select memory card) 对话框。

3. 选择与该 CPU 兼容的存储卡。 
在该对话框底部激活了一个带有绿色复选标记的按钮。 

4. 单击带有绿色复选标记的按钮。
必要时，对项目数据进行编译。将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。此对话框显示一
些报警并建议了加载操作所需的操作。

5. 检查这些报警，并根据需要从“操作”(Action) 列中选择相应操作。
可以下载时，“加载”(Load) 按钮即可用。

6. 单击“加载”(Load) 按钮。
执行加载操作。 

编译和装载项目数据
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将用户程序下载到 CPU 中的存储卡（仅限 S7-300/400）
要将用户程序下载到 S7-300/400 系列的 CPU 中的存储卡，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中选择 S7-300/400 系列的 CPU。
2. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“将用户程序下载到存储卡”(Download user program to 

memory card) 命令。
“加载预览”(Load preview) 对话框将打开。此对话框显示一些报警并建议了加载操作所需的操
作。 

3. 检查这些报警，并根据需要从“操作”(Action) 列中选择相应操作。 
可以下载时，“加载”(Load) 按钮即可用。

4. 单击“加载”(Load) 按钮。
这样会执行加载操作，并且会显示“加载结果”(Load results) 对话框。此对话框显示一些报警，
并建议可能的操作。 

5. 检查这些报警，并根据需要从“操作”(Action) 列中选择相应操作。 
6. 单击“完成”(Finish) 按钮。

参见

装载的常规信息 (页 8)
将项目数据下载到设备 (页 11)
从设备上传项目数据 (页 14)

1.2.4 从设备上传项目数据

在下文中介绍了从设备上传项目数据的常规步骤。可从设备上传的项目数据取决于所安装的

产品。

通过以下几种方式，可将项目数据从设备上传到项目中：

• 作为新站上传

使用该选项，可将设备的现有项目数据作为新站上传到项目中。

• 上传设备的项目数据

使用该选项，可将设备中的项目数据上传到项目中现有的 CPU。有关可加载的项目数据，

请参见产品的在线帮助。

在以上两种情况下，上传过程中会将库类型的所有实例与项目库中该类型的相应版本进行再

次关联。如果上传的实例没有对应的类型或在项目库中没有该类型的相应版本，则将在项目

库中增加该类型或版本。如果项目库中包含测试版所依据的类型发布版本，则只能将设备上

状态为“测试”的库类型上传到项目中。

编译和装载项目数据
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要求

• 项目已打开。

• 待上传的硬件配置和软件必须与 TIA Portal 相兼容。如果设备上的数据由前版本程序或不

同组态的软件创建，则需确保它们的兼容性。

作为新站上传

如果要将整个设备上传到项目中，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择项目名称。

2. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“作为新站上传设备（硬件和软件）”(Upload device as new 
station (hardware and software))。
“将设备上传到 PG/PC”(Upload device to PG/PC) 对话框随即打开。

3. 在“PG/PC 接口类型”(Type of the PG/PC interface) 下拉列表中，选择将用于上传操作的接口类
型。

4. 从“PG/PC 接口”(PG/PC interface) 下拉列表中，选择要使用的接口。

5. 单击“PG/PC 接口”(PG/PC interface) 下拉列表右侧的“组态接口”(Configure interface) 按钮，修
改选定接口的设置。
另请参见“AUTOHOTSPOT” 

6. 通过选择相应选项并单击“开始搜索”(Start search) 命令，显示所有兼容的设备。在可访问的
设备表格中，选择要上传项目数据的设备。

7. 单击“加载”(Load) 按钮。
根据所选的设备，将显示一个对话框，需输入诸如模块机架位置的等更多信息。
将设备的项目数据上传到项目中。此时，可离线编辑这些数据，并重新下载到设备中。

上传设备的项目数据

如果仅将一个设备中的项目数据上传到项目中，请按以下步骤操作：

1. 与要下载项目数据的设备建立在线连接。
另请参见“AUTOHOTSPOT” 

2. 在项目树中选择一个设备。
此时，“在线”(Online) 菜单中的“从设备上传（软件）”(Upload from device (software)) 命
令将启用。

3. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“从设备上传（软件）”(Upload from device (software)) 命
令。
“上传预览”(Upload preview) 对话框随即打开。

4. 在“上传预览”(Upload preview) 对话框中，查看报警并在“操作”(Action) 列中选择所需的操
作。
可进行上传时，“从设备上传”(Upload from device) 按钮随即启用。

5. 单击“从设备上传”(Upload from device) 按钮。
将执行加载操作。 

编译和装载项目数据
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从设备中上传不同项目版本的项目数据

在“在线”(Online) 菜单中，执行“从设备上传（软件）”(Upload from device (software)) 和
“将设备加载为新站（硬件和软件）”(Loading the device as new station (hardware and 
software)) 命令时，将检查设备中创建的项目数据版本是否与所打开的 TIA Portal 版本相同。

如果可使用不同的项目版本创建项目数据，则“上传预览”(Upload preview) 对话框中将显示

有关所有上传需求是否满足的信息。

请注意有关上传需求是否满足的注意事项。并在必要时，在“动作”(Action) 列的选择菜单中

选择相应命令。

视图上传后，“从设备上传”(Upload from device) 按钮随即启用，可进行上传。

使用其它产品版本创建的数据块的功能特性

使用不同 TIA Portal 产品版本创建的数据块，在当前产品版本的 TIA Portal 中不能打开和编

辑更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

参见

装载的常规信息 (页 8)
将项目数据下载到设备 (页 11)
将项目数据下载到存储卡 (页 12)

1.2.5 从存储卡装载项目数据

从存储卡将项目数据上传到项目时提供以下选项：

• 上传存储卡中的项目数据作为新站

使用此选项，可以将存储卡中的项目数据作为新站上传到项目。

• 将存储卡中的项目数据上传到现有设备

使用此选项，可以将存储卡中的项目数据上传到项目中的现有设备。有关可加载的项目

数据，请参见产品的在线帮助。

这两种情况下，在加载过程中将库类型的所有实例与项目库中该类型的相应版本再次进行关

联。如果所加载的实例没有对应的类型或在项目库中没有该类型的相应版本，则将在项目库

中增加该类型或版本。
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要求

• 项目已经打开。

• 显示存储卡。

另请参见：访问存储卡 (页 94)
• 要上传的硬件配置和软件必须与 TIA Portal 兼容。如果存储卡上的数据是使用先前版本程

序或不同组态的软件创建的，则需确保它们是兼容的。

将项目数据上传为新站

要将项目数据从存储卡上传到项目，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择要上传的项目数据。

2. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“上传设备作为新站（硬件和软件）”(Upload device as new 
station (hardware and software))。

或者：

1. 在项目树中，将存储卡文件夹拖到项目中。

或者：

1. 右键单击存储卡。

2. 在快捷菜单中选择“复制”(Copy)。
3. 右键单击项目。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。

将项目数据上传到现有设备

要将存储卡中的项目数据上传到现有设备，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，将存储卡的文件夹拖到项目中的设备上，或者复制存储卡并将数据粘贴到设备。
将打开“上传预览”(Upload preview) 对话框。

2. 在“上传预览”(Upload preview) 对话框中查看报警，并在“操作”(Action) 列中选择所需的操
作。
只要可进行上传，即可使用“从设备上传”(Upload from device) 按钮。

3. 单击“从设备上传”(Upload from device) 按钮。
执行加载操作。 

编译和装载项目数据

1.2 装载项目数据

编辑项目数据
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编译和装载项目数据

1.2 装载项目数据

编辑项目数据
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比较项目数据 2
2.1 比较项目数据的基础知识

功能

要确定项目数据间的差异，请比较同一类型的项目数据。通常可执以下几种比较方式：

• 离线/在线比较

通过这种比较方式，可将设备的软件对象与项目对象进行比较。只有与设备建立在线连

接时，才能使用该功能。

• 离线/离线比较

通过这种比较方式，既可以比较软件也可以比较硬件。进行软件比较时，可以比较不同

项目或库中的对象。而进行硬件比较时，则可比较当前所打开项目或参考项目中的设备。

在软件和硬件比较时，可以选择自动比较所有对象，或是手动比较单个对象。

• 详细比较

对于一些对象（如，块），除了可执行在离线/在线比较和离线/离线比较，还可进行详细

比较。这将打开待比较的块并分别突出显示两者的不同之处。

建立在线连接后，将立即执行一个简单的离线/在线比较。在比较过程中，将使用表示比较

结果的图标来标记项目树中的可比较对象。也可以在比较编辑器中运行更为复杂的离线/在
线和离线/离线比较。比较软件时，还可在该比较中针对不相同的对象执行一些操作。

说明

• 并非所有对象都可以进行以上方式的比较。项目数据可采用的比较方法通常取决于所安装的
产品。

• 在开始比较或详细比较之前，需要先编译用户程序。在比较过程中，每次更改程序之后都将
重复以上操作，然后再更新比较的结果。这样，可以确保比较结果始终 新。

• 监视一个模块时，请注意如果块重新编译时代码发生变更，则进行离线/在线比较时可能会检
测到时间戳不同。校验和保持不变。此时，可将块下载到设备中并重新启动监视。

• 在以下操作中，可将这些对象的时间戳用作比较条件：

– 通过 Openness 接口导出并重新导入

– 块调用

– 访问数据块 (DB) 的全局数据

即使对象相同，也可能生成不同校验和。

编辑项目数据
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使用校验和进行比较

软件对象可通过为特定对象数据生成的校验和，进行离线/在线和离线/离线比较。仅当校验

和相同时，对象才相同。 

说明

S7-300/400 系列 CPU 仍使用时间戳进行离线/在线比较。

对象的数据可分成以下两类：

• 源数据 
源数据是指某个对象中用户可直接操作的所有数据，如对象名称、源代码、注释或编程

语言。根据对象不同，可编辑的属性也往往有所不同。 
• 目标数据

所有编译器和运行系统数据都属于目标数据。由于这些数据基于源数据由系统生成，因

而无法直接操作。与源数据相同，对象的特性会因对象不同而不同。 

比较项目数据

2.1 比较项目数据的基础知识

编辑项目数据
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下表简要列出了属性比较的区域： 

比较项目数据

2.1 比较项目数据的基础知识

编辑项目数据
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类别 区域 说明

源数据 安全性 安全对象的校验和

有关安全对象比较的更多信息，请参见“SIMATIC 
安全性”在线帮助中的“比较安全程序”部分。

接口（无注释） 第一层块接口中所有变量的校验和变量的注释未包

含在校验和中。

已发布块的接口，无注释

（软件单元）

软件单元中已发布对象所有接口校验和的校验和。

注释未包含在校验和中。

文本块接口 SCL 块中文本块接口内所有变量、注释和格式的校

验和。 
程序代码 校验和仅适用于源代码。各种形式的空格、换行

符、制表符和注释都不包含在校验和中。LAD 和 
FBD 中空白注释的位置以及与图形元素的分配关系

也不包括在内。该校验和不适用于 GRAPH 和 CEM。

程序代码（传统） 源代码的校验和。块和程序段的注释未包括在校验

和中。STL 和 SCL 中不支持多语言版本的注释信息

以及 LAD 和 FBD 中将空白注释重新分配给其它命

令框的操作，均包含在校验和中。 
注释（多语言） 全部块注释和程序段注释的校验和

语言组态 离线/在线比较显示下载过程中将下载到设备中的

语言。

离线/离线比较：显示项目中启用的语言。

事件 所有组织块 (OB) 中事件相关数据的校验和。 
属性 一个对象中所有可组态属性的校验和。

软件单元中，扩展的程序

元素属性

软件单元中，各对象发布状态的校验和。

工艺对象的组态 工艺对象中工艺特定设置的校验和。

报警组态 对象中所有报警特定设置的校验和。

监控组态 对象中所有监控设置的校验和。

文本列表 一个对象所有文本列表的校验和。 
变量（无注释） 所选 PLC 变量表中所有变量的校验和。“保持性”

和“监视”两列以及变量的注释未包含在校验和

中。

比较项目数据

2.1 比较项目数据的基础知识

编辑项目数据
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类别 区域 说明

常量（无注释） 所选 PLC 变量表的所有用户常量的校验和。系统常

量和用户常量的注释未包含在校验和中。

目标数据 编译数据和运行系统数据 编译与加载相关数据的校验和。

时间戳 由系统创建进行编译和下载的 S7-300/400 CPU 时
间戳。仅存在在线连接时可用。

说明

• 请注意，该对象将确定比较中实际使用的校验和。

• 工艺对象的值设置也将传送到该块接口的校验和中。

• 对于旧版本中创建的专有技术保护块，“源数据”(Source data) 下不会显示校验和“程序代码
（原代码）”(Program code (legacy)) 和“注释（多语言）”(Comments (multi-language))。

参见

离线/在线比较 (页 23)
执行离线/离线比较 (页 24)
执行详细比较 (页 36)
使用比较编辑器 (页 25)

2.2 离线/在线比较

将设备对象与项目对象进行离线/在线比较。 

要求

项目树已打开。

操作步骤

要执行离线/在线比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择可进行离线/在线比较的设备。

2. 在快捷菜单中选择“比较 > 离线/在线”(Compare > Offline/online) 命令。

3. 如果尚未与该设备建立在线连接，则打开“转至在线”(Go online) 对话框。在这种情况下，需
要设置该连接的所有所需参数，然后单击“连接”(Connect)。 
这样，将建立在线连接并打开比较编辑器。

比较项目数据

2.2 离线/在线比较

编辑项目数据
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结果

将显示所有在线存在和离线存在的对象。比较编辑器和项目树中的符号会显示对象的状态。

在比较编辑器中，现在可以根据对象的状态来确定可执行的操作。 

参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
执行离线/离线比较 (页 24)
使用比较编辑器 (页 25)
执行详细比较 (页 36)

2.3 执行离线/离线比较

通过离线/离线比较，可以对两个设备的项目数据进行比较，也可对软件及硬件进行比较。进

行软件比较时，可以比较不同项目或库中的对象。而进行硬件比较时，则可比较当前所打开

项目或参考项目中的设备。此时，用户可确定自动比较所有对象，或手动比较单个对象。进

行软件比较时，也可使用以下选项：

• 对于不一样的对象，可通过相应操作消除不同之处。 
• 可设定进行比较的标准标准。

这样，就可以随时将其它任何设备拖放到比较区域执行进一步比较。

要求

项目树已打开。

执行软件离线/离线比较

要执行软件离线/离线比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择可进行离线/离线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选设备。

3. 将另一个设备拖放到右侧窗格的比较区域中。 
将在“软件”(Software) 选项卡中所设置的比较编辑器中显示所选设备的所有现有对象，并自
动进行比较。在比较编辑器中，可以使用一些符号标势对象的状态。必要时，可为存在不同
的对象指定一个操作以消除差异。 

4. 必要时，可定义比较标准。

比较项目数据

2.3 执行离线/离线比较

编辑项目数据
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5. 选择一个对象，显示属性比较的详细信息。 
6. 如果要进行手动比较，则可在状态和操作区中单击切换按钮，在自动和手动比较间进行切换。

然后，选择待比较的对象。 
将显示属性的比较结果。可以使用符号标识对象的状态。

执行硬件离线/离线比较

要执行硬件离线/离线比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择可进行离线/离线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选设备。

3. 将另一个设备拖放到右侧窗格的比较区域中。 
4. 打开“硬件”(Hardware) 选项卡。 
5. 如果要进行手动比较，则可在状态和操作区中单击切换按钮，在自动和手动比较间进行切换。

然后，选择待比较的对象。 
将显示属性的比较结果。可以使用符号标识对象的状态。 

参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
离线/在线比较 (页 23)
使用比较编辑器 (页 25)
执行详细比较 (页 36)

2.4 使用比较编辑器

2.4.1 比较编辑器概述

功能

比较编辑器将以表格形式简要列出相应的比较结果。根据采用的报警类型为离线/在线比较

或硬件/软件比较，表格的显示将略有不同。

比较项目数据

2.4 使用比较编辑器

编辑项目数据
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比较编辑器的布局

下图显示了进行离线/在线比较时的比较编辑器布局：

1

2 3 4

5

① 比较编辑器的工具栏

② 左侧比较表

③ 状态和操作区

④ 右侧比较表

⑤ 特性比较

下图显示了进行离线/离线比较（软件）时的比较编辑器布局：

比较项目数据

2.4 使用比较编辑器

编辑项目数据
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1

2 23

4 5 6

7

① 比较编辑器的工具栏

② 比较区

③ 在自动和手动比较间进行切换的按钮

④ 左侧比较表 
⑤ 状态和操作区 
⑥ 右侧比较表

⑦ 特性比较

下图显示了进行离线/离线比较（硬件）时的比较编辑器布局：

比较项目数据

2.4 使用比较编辑器

编辑项目数据
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1

2 3 2

4 5 6

7

① 比较编辑器的工具栏

② 比较区

③ 在自动和手动比较间进行切换的按钮

④ 左侧比较表 
⑤ 状态区域 
⑥ 右侧比较表

⑦ 特性比较

下图显示了比较项目库与全局库时的比较编辑器布局：

比较项目数据

2.4 使用比较编辑器

编辑项目数据
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1

2 3

4

7

5 6

2

① 比较编辑器的工具栏

② 比较区

③ 在自动和手动比较间进行切换的按钮

④ 左侧比较表 
⑤ 状态和操作区 
⑥ 右侧比较表

⑦ 特性比较

比较项目数据

2.4 使用比较编辑器

编辑项目数据
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比较编辑器的工具栏

通过该工具栏，可执行以下比较编辑器功能： 
• 显示相同和不同的对象

显示完整比较结果中的相同对象。

• 仅显示存在差异的对象

通过隐藏相同的对象，可快速查看比较结果。

• 显示可用的附加过滤器（仅适用于软件的离线/在线比较和离线/离线比较；不适用于库比

较）

可定义待比较的对象。 
• 显示可用的分配标准（仅适用于硬件的离线/离线比较）

可指定为模块分配比较对象所依据的标准。

• 更改视图

可以选择分层视图或平面视图。在分层视图中，设备按结构显示；而在平面视图中，仅

列出设备的对象，不显示设备的结构。 
• 启动详细比较（仅适用于软件离线/在线比较、软件离线/离线比较和库比较）

可以启动对象的详细比较以显示每个差异。但是，此功能并非对每个对象都适用。 
• 刷新视图

修改对象后，可以使用此功能来更新比较结果。 
• 执行操作（仅适用于软件离线/在线比较、软件离线/离线比较和库比较）

可以通过特定的操作来同步不相同的对象。 
• 设置比较标准（仅适用于软件离线/在线比较、软件离线/离线比较和库比较）

可指定比较中将使用的标准。已禁用标准不会影响整个比较结果。 
• 返回（仅硬件离线/离线比较）

从 CPU 设备比较中启动对分布式 I/O 进行详细比较时，可使用该按钮返回之前的设备比较。

• 打开库管理（仅库比较）

在库管理中，可打开比较对象。该功能仅适用于“类型”(Types) 文件夹、“类型”(Types) 
文件夹中的定制文件夹以及各种类型。 

比较区

在进行离线/离线比较时，可以将待比较的设备拖放到比较区中。对于软件比较而言，待比

较的设备可来自打开的项目、参考项目、项目库或全局库。但是，只能将完整的库拖放到右

侧比较区。对于硬件比较而言，待比较的设备可来自打开的项目或参考项目。对于在

“库”(Libraries) 任务卡中启动的库比较而言，可以随意将项目库和全局库拖入左侧或右侧的

比较区域。

比较项目数据

2.4 使用比较编辑器
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在自动和手动比较间进行切换的按钮

在进行离线/离线比较时，可在自动和手动比较间切换。对于自动比较而言，可相互之间自

动分配待比较的对象。对于手动比较而言，可自行选择待比较的对象。

比较表

比较表中将显示待比较设备的对象。

下表列出了比较表中各列的含义：

列 说明

名称 比较对象的名称

注释 比较对象的注释信息

标题 比较对象的标题

地址 比较对象的地址

编号 比较对象的编号类型

类型 比较对象的类型

语言 为比较对象设置的编程语言。

时间戳接口 上一次修改块接口的时间 
时间戳代码 上一次修改源代码的时间

作者 比较对象的作者姓名

版本 比较对象的版本

使用 类型的使用地点

系列 对象系列的名称

装载存储器 比较对象的装载存储器使用率

工作存储器 比较对象的工作存储器使用率

修改日期 上一次修改的时间

优化块访问 指示某个块是否启用了“优化块访问”(Optimized block access)。
签名 比较对象的签名 (SIMATIC Safety*)
接口签名 比较对象的块接口签名 (SIMATIC Safety *)

有关安全对象比较的更多信息，请参见“SIMATIC 安全性”在线帮助中的“比较安全程序”部

分。

并非所有列都可支持每种比较方法。例如，对于硬件比较而言，比较表仅包含“名称”(Name) 
列。对于库比较而言，比较表仅包含“名称”(Name)、“作者”(Author)、“备注”(Comment) 
和“使用”(Uses) 列。

比较项目数据
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并非所有列都显示为默认设置。与所有表编辑器相同，可根据需要显示或隐藏列并对单个列

进行排序。 

状态和操作区

状态和操作区中包含以下选项：

• 可查看自动比较的结果。比较结果将以符号形式显示。

• 进行软件离线/在线比较、软件离线/离线比较和库比较时，可为不同对象指定相应操作。

状态和操作符号 
下表列出了离线/在线比较中的比较结果符号：

符号 说明

文件夹包含在线和离线版本不同的对象

比较结果不可知或者不能显示，原因如下：

• 无权访问受保护的 CPU。
• CPU 的加载过程通过低于 V14 版本的 TIA Portal 执行。

对象的在线和离线版本相同

对象的在线和离线版本不同 
对象仅离线存在

对象仅在线存在

该比较标准禁用，且相关校验和未应用于比较结果中。

下表列出了离线/离线比较和库比较中的比较结果符号：

符号 说明

参考程序

版本比较

文件夹包含版本比较存在不同的对象。

离线/离线比较的结果未知

比较对象的版本相同

比较对象的版本不同

对象仅存在于参考程序中

比较项目数据
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符号 说明

对象仅存在于比较版本中

仅适用于硬件比较和库比较：虽然容器的下一级对象相同，但容器本身

存在差异。这类容器可以是机架或库类型等。

仅适用于硬件比较和库比较：容器的下一级对象不同。且容器间也存在

差异。这类容器可以是机架或库类型等。

该比较标准禁用，且相关校验和未应用于比较结果中。

下表列出了软件比较中可能操作对应的符号：

符号 说明

无操作

参考程序中的对象覆盖所比较版本的对象

所比较版本的对象覆盖输出程序中的对象

文件夹中的比较对象的不同操作（不适用于库比较）

特性比较

特性比较将比较所选比较对象的属性。比较结果以符号形式显示。进行手动比较时，将只比

较特性，因此状态和操作区将保留为空。进行自动比较时，可以比较特性也可以对比较表中

的内容进行比较。

参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
离线/在线比较 (页 23)
执行离线/离线比较 (页 24)
显示和隐藏表列 (页 34)
过滤比较编辑器视图 (页 35)
执行详细比较 (页 36)
更新比较结果 (页 37)
设置比较标准 (页 38)
同步不相同的对象 (页 39)
更改视图 (页 41)

比较项目数据
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2.4.2 显示和隐藏表列

在进行比较时，可根据需要显示或隐藏比较表中的各列。

操作步骤

要显示或隐藏表格的列，请按以下步骤操作：

1. 单击列标题。

2. 在快捷菜单中，选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令。
显示可以选择的列。

3. 要显示列，选中该列的复选框。

4. 要隐藏列，清除选中该列的复选框。

5. 为了显示或隐藏多个列，请单击“更多”(Show/Hide)，并选中或清除“显示/隐藏”(Show/Hide) 
对话框中相应列的复选框。

结果

将显示或隐藏左右两侧比较表中的列。

参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
离线/在线比较 (页 23)
执行离线/离线比较 (页 24)
比较编辑器概述 (页 25)
过滤比较编辑器视图 (页 35)
执行详细比较 (页 36)
更新比较结果 (页 37)
设置比较标准 (页 38)
同步不相同的对象 (页 39)
更改视图 (页 41)

比较项目数据
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2.4.3 过滤比较编辑器视图

使用以下过滤器可提高比较编辑器的清晰度：

• 隐藏相同的比较对象

用户可隐藏离线/在线或离线/离线版本相同的比较对象。已隐藏的此类比较对象还可以随

时再次显示。

• 选择显示的对象

对软件进行离线/在线比较或离线/离线比较时，可指定显示比较结果的对象。 

要求

比较编辑器已打开。

隐藏相同的比较对象

要隐藏相同对象，请按以下步骤操作：

1. 单击工具栏中的“仅显示存在差异的对象”(Show only objects with differences) 按钮。
将仅显示在线和离线版本不同的元素。

显示相同的比较对象

要再次显示相同对象，请按以下步骤操作：

1. 单击工具栏中的“显示相同和不同的对象”(Show identical and different objects) 按钮。
将显示所有的元素。

选择显示的对象

要选择应显示比较结果的对象，请按以下步骤操作：

1. 对软件执行离线/在线比较或离线/离线比较。

2. 单击工具栏中“显示其它可用的过滤器”(Show additional available filters) 按钮旁的箭头。

3. 选择所需过滤器。

参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
离线/在线比较 (页 23)
执行离线/离线比较 (页 24)
比较编辑器概述 (页 25)

比较项目数据
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显示和隐藏表列 (页 34)
执行详细比较 (页 36)
更新比较结果 (页 37)
设置比较标准 (页 38)
同步不相同的对象 (页 39)
更改视图 (页 41)

2.4.4 执行详细比较

说明

请注意以下事项：

• 并非所有对象都可以进行详细比较。是否可以对项目数据执行详细比较，取决于所安装的产
品。在硬件比较中，不能对硬件组件进行详细比较。

• 对于块、PLC 变量和 PLC 数据类型，可直接从项目树进行详细比较。更多信息，请参见“比较 
PLC 程序”部分。

• 详细比较仅适于库比较中的块和类型。

操作步骤

要执行详细比较，请按以下步骤操作：

1. 首先，执行软件离线/在线比较、软件离线/离线比较或库比较。
将打开比较编辑器。

说明

只能对左侧和右侧比较表中列出的对象进行详细比较。  

2. 在比较编辑器中，选择要对执行详细比较的对象。 
3. 单击工具栏中的“开始详细比较”(Start detailed comparison) 按钮。

结果

在相应的编辑器中打开该对象和它的相关比较对象。这些编辑器彼此相邻地排列在一起，以

便用户快速查看它们的差异。更多信息，请参见相应数据类型的说明。

比较项目数据
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参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
离线/在线比较 (页 23)
执行离线/离线比较 (页 24)
比较编辑器概述 (页 25)
显示和隐藏表列 (页 34)
过滤比较编辑器视图 (页 35)
更新比较结果 (页 37)
设置比较标准 (页 38)
同步不相同的对象 (页 39)
更改视图 (页 41)

2.4.5 更新比较结果

只要更改了对象，比较结果就不再有效，因此必须进行更新。 

说明

进行离线/在线比较时，请注意如果进行比较的对象受到更改影响，则设备中发生的更改可

能会导致系统自动更新比较编辑器。这可能导致下列结果：

• 例如：如果设备不再包含存在问题的对象，则已定义的某些操作可能变得无效。具有此类无
效操作的对象将突出显示，以便可以定义新的有效操作。

• 自动更新前所做的选择也可能取消。

要求

比较编辑器已打开。

操作步骤

要更新比较结果，请按以下步骤操作：

1. 单击工具栏中的“刷新视图”按钮。
比较结果即会更新。

说明

请注意，在加载或同步比较编辑器时，“刷新视图”按钮不可用。 

比较项目数据
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参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
离线/在线比较 (页 23)
执行离线/离线比较 (页 24)
比较编辑器概述 (页 25)
显示和隐藏表列 (页 34)
过滤比较编辑器视图 (页 35)
执行详细比较 (页 36)
设置比较标准 (页 38)
同步不相同的对象 (页 39)
更改视图 (页 41)

2.4.6 设置比较标准

指定比较中需考虑的条件。如果指定的比较条件可用于某个对象，则该条件将应用于比较中

的所有对象。如果某个对象的比较条件不可用（如，数据块的“代码（无注释）”），则该

校验和的比较结果将为“匹配”。 
如果禁用了某个条件，即使比较中未使用该条件，但仍可查看整个比较结果的校验和。所属

性比较时所禁用的比较条件，将使用过滤器图标进行标识。在使用所选择的比较条件进行比

较时，如果比较结果中不使用校验和，则比较编辑器区域的上部将显示该过滤器图标。 

说明

进行离线/在线比较时，比较条件不会影响项目树中的比较结果。请注意，项目树与比较编

辑器中的结果可能不同。 

操作步骤

要定义比较时需考虑的条件，请按以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击“显示更多比较条件”(Display further comparison criteria) 按钮的箭头。

2. 选择比较时应考虑的所有条件。

3. 取消选中比较时无需考虑的所有条件。

4. 单击下拉列表底部带有绿色复选标记的按钮。

5. 单击“x”按钮，关闭下拉列表且不应用任何更改。

比较项目数据
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结果

在比较过程中，仅考虑所启用的条件。 

参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
离线/在线比较 (页 23)
执行离线/离线比较 (页 24)
比较编辑器概述 (页 25)
显示和隐藏表列 (页 34)
过滤比较编辑器视图 (页 35)
执行详细比较 (页 36)
更新比较结果 (页 37)
同步不相同的对象 (页 39)
更改视图 (页 41)

2.4.7 同步不相同的对象

2.4.7.1 指定操作

如果执行了比较，则可以在比较编辑器中为不相同的对象指定要执行的操作。无法为相同的

对象选择任何操作。请注意，在进行硬件比较的过程中无法执行其它任何操作。

进行离线/在线比较时，仅允许进行单向同步操作，以确保保持程序的一致性。因此，可以

将多个块加载到设备或从设备进行加载，但不能在一个同步操作中执行双向加载操作。在这

种情况下，比较编辑器中设置的第一个操作将确定同步的方向。例如，如果对某个块指定了

将离线块加载到设备中，则通过同步操作也只能将其它对象加载到该设备上。要再次从设备

比较项目数据
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加载对象，则需先选择“无操作”(No action) 选项。然后，才可以根据需要再次指定操作设置。

或者，可以执行一个新的比较。

说明

定义操作时，请注意以下 CPU 特定操作：

• S7-300/400：可以在“程序块”(Program blocks) 文件夹、自己创建的文件夹或各个块中定义
各种操作。

• S7-1200/1500：可以在“程序块”(Program blocks) 文件夹、自己创建的文件夹或各个块中定
义各种操作。如果执行了离线/在线比较且选择“下载到设备”(download to the devices) 操作，
则将执行一致性下载。但是，如果将对象从设备上传到项目，则还可以上传单独的块。

要求

比较编辑器已打开。 

操作步骤

要为不相同的对象选择操作，请按以下步骤操作：

1. 在状态和操作区中，在“操作”(Action) 列中单击要为其定义操作的对象所在的单元格。 
该单元格将变为一个下拉列表。

2. 单击该下拉列表。

3. 选择所需的操作。
下次执行同步时，将对存在问题的对象执行操作设置。 
如果意外更改了所选择的操作，则可以在下次同步前撤消更改。 

4. 要恢复先前设置的操作选择，请在状态和操作区中右键单击要恢复的操作。

5. 在快捷菜单中，选择“恢复上一选择”(Restore last selection) 命令。 

参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
离线/在线比较 (页 23)
执行离线/离线比较 (页 24)
比较编辑器概述 (页 25)
显示和隐藏表列 (页 34)
过滤比较编辑器视图 (页 35)
更新比较结果 (页 37)
同步对象 (页 41)

比较项目数据
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2.4.7.2 同步对象

同步执行为不同的对象指定的操作。但请注意，进行在线/离线比较时，在一个同步操作中

只能执行单向操作。

要求

• 比较编辑器已打开。

• 已选择所需操作。

操作步骤

要同步对象，请按以下步骤操作：

1. 单击工具栏中的“执行操作”(Execute actions) 按钮。

结果

将执行为对象指定的操作。 

参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
离线/在线比较 (页 23)
执行离线/离线比较 (页 24)
比较编辑器概述 (页 25)
显示和隐藏表列 (页 34)
过滤比较编辑器视图 (页 35)
更新比较结果 (页 37)
指定操作 (页 39)

2.4.8 更改视图

对于左侧比较表，可以选择层级视图或平面视图。 在分层视图中，设备按结构显示；而在

平面视图中，仅列出设备的对象，不显示设备的结构。 在右侧比较表中，对象始终以平面

形式显示。

比较项目数据
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设置层级视图

要设置层级视图，请按以下步骤操作：

1. 在比较编辑器的工具栏中单击“在层级视图中显示”(Display in hierarchical view) 按钮。

设置平面视图

要设置平面视图，请按以下步骤操作：

1. 在比较编辑器的工具栏中单击“在平面视图中显示”(Display in flat view) 按钮。

参见

比较项目数据的基础知识 (页 19)
离线/在线比较 (页 23)
执行离线/离线比较 (页 24)
比较编辑器概述 (页 25)
显示和隐藏表列 (页 34)
过滤比较编辑器视图 (页 35)
执行详细比较 (页 36)
更新比较结果 (页 37)
设置比较标准 (页 38)
同步不相同的对象 (页 39)

比较项目数据
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保护项目数据 3
3.1 项目数据的保护原理

简介

可以防止未经授权用户访问项目数据。例如，这包括：

• 设备的访问保护

• 复制并显示对象保护

• 打印输出具有专有知识保护的对象的限制

对于具有专有技术保护的对象，对象粘贴到库中后，也保持该保护机制。请注意：并不是每

个保护机制都适用于所有对象。有关如何保护特定对象，请参见产品的在线帮助。 
各公司也可指定通过密码提供程序对块进行保护。为此，需调整 TIA Portal 中的集中设置，

并集成所有用户相应的密码提供程序。之后，即可使用由密码提供程序生成的密码。更多信

息，请参见“保护块”部分。

取消设备的访问权限

如果要执行一个根据设备保护等级方式提供密码保护的功能，则会提示输入密码。当输入密

码正确时，可以执行所要求的功能。系统将保留对设备的访问权限，直至关闭 TIA Portal。 
如果要在打开 TIA Portal 时重新激活密码保护，则可显式取消设备的访问权限。由此，在重

新输入正确的密码之前，无法执行被保护设备的某些功能。当分配设备保护等级时，将指定

必须输入密码的功能。 

编辑项目数据
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共享受保护的项目数据

受保护的项目数据通常作为项目归档或库归档进行传递。这样，可确保保护措施不是丢失。

警告

处理专有技术保护项目数据

如果移除了某个对象的专有技术保护且 TIA Portal 在执行下一步保存前意外终止，则相应

的项目数据将以未保护形式存储在“CrashDumpReport”中，未经授权也可访问。

要防止访问实际上受保护的数据，请执行以下操作步骤：

1. 打开目
录 ..\Users\<user_name>\AppData\Roaming\Siemens\Automation\<tia_version>\UserData
Dumps\<project_name>

2. 删除所有文件扩展名为“*.UDD”的文件。

参见

打印项目数据 (页 64)

3.2 取消设备的访问权限

要求    
• 已经为设备设置了保护等级。

• 通过输入密码启用了设备保护功能。

步骤

若要取消设备的访问权限，请执行以下步骤：

1. 在项目树中选择要取消访问权限的设备。

2. 在“在线”菜单中，选择“删除访问权限”命令。

结果

访问权限被取消，从此时开始，提示用户重新输入密码才能执行设备上具有密码保护的功能。 
只有在输入正确的密码时才执行该功能。 
如果设备具有在线连接，则将断开连接。 

保护项目数据

3.2 取消设备的访问权限
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参见

项目数据的保护原理 (页 43)

保护项目数据

3.2 取消设备的访问权限

编辑项目数据
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保护项目数据

3.2 取消设备的访问权限
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打印项目内容 4
4.1 打印项目文档

4.1.1 文档设置

简介 
一旦创建了项目， 就可以易于阅读的格式打印内容。可以打印整个项目或项目内的单个对

象。结构良好的打印输出有助于编辑项目或执行服务工作。打印输出也可用于客户演示文档

或完整的系统文档。

可以按标准的电路手册格式准备项目，并以统一的版面打印。可以限制打印输出的范围。可

以选择打印整个项目、单个对象及其属性或项目的紧凑型总览。此外，可以打印已打开编辑

器的内容。

通过框架和封面改进打印输出效果 
可以根据个人要求设计打印页面的布局。例如，在项目文档中添加自己公司的徽标或者公司

设计。可以创建任意多个设计形式作为框架和封面。这些框架和封面将存储在项目树的“文

档设置”(Documentation settings) 项下面，并作为项目的一部分。可以在框架和封面内插入

占位符，代表先前输入文档信息中的数据。在打印期间，将使用合适的元数据自动对它们进

行填充。

如果不想设计个人模板，则提供现成的框架和封面。其中包括符合 ISO 标准的技术文档模板。

打印输出的模块化结构 
打印输出通常由以下部分组成：

• 封面（只有在从项目树打印时）

• 目录（只有在从项目树打印时）

• 项目树内对象的名称和路径

• 对象数据

可以在“打印”(Print) 对话框中取消激活封面或目录的打印输出。

编辑项目数据
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参见

创建框架 (页 53)
创建封面 (页 54)
编辑封面和框架 (页 55)
输入文档信息 (页 51)
模块标签打印功能 (页 66)

4.1.2 打印输出项目内容

打印功能的可用性     
可以打印以下内容：

• 项目树中的整个项目

• 项目树中的一个或多个项目相关的对象

• 编辑器的内容

• 表格

• 库

• 巡视窗口的诊断视图

不能在下列区域打印：

• Portal 视图

• 详细视图

• 总览窗口

• 比较编辑器

• 除诊断视图外的巡视窗口的所有选项卡

• 除库外的所有任务卡

• 大部分对话框

• PG/PC 的属性和设备与项目无关。例如，在线门户网站和所连接的卡读卡器。

打印输出的范围   
打印时，必须至少选择一个可打印的元素。

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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如果打印一个选中的对象，则也打印所有下级对象。例如，如果在项目树中选择了一个设备，

则也打印该设备的所有数据。如果选择打印项目树中的所有项目，则将打印全部项目信息，

但不包含图形视图。图形视图必须单独打印。也无法打印项目树中不属于项目的项。例如，

在线门户网站、所连接的卡读卡器和 USB 存储设备。

当打印表格内容时，打印表格中选中了单元格的所有行。为了打印一个或多个表列，必须选

择期望的列。如果没有选择任何单元格或列，则打印整个表格。

打印时的限制条件   
通常，打印可在用户界面上显示的所有对象。相反，这表示不能打印不能访问的对象。如果

打印输出失败，则可能的原因包括以下各项：

• 不存在有效的许可证来显示对象。

• 没有对象的设备描述。

• 显示对象所需的软件组件没有安装。

参见

打印项目数据 (页 64)

4.1.3 更改打印设置

更改打印设置   
可以指定常规打印设置，这些设置即使在 TIA Portal 关闭并重新打开时仍然保持。 某些设置

取决于已安装的产品。 在每种情况下可执行以下设置：

始终以值对形式打印表数据

如果选择了该选项，则不以表格形式而以键和数值对的形式打印表格。

示例：

对象名称 属性 1 属性 2
对象 A 数值 A1 数值 A2
对象 B 数值 B1 数值 B2

在这种情况下，打印输出具有以下外观：

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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对象 A
属性 1： 数值 A1
属性 2： 数值 A2
对象 B
属性 1： 数值 B1
属性 2： 数值 B2

打印有屏蔽的编辑器

• 始终以表格形式打印数据

工艺对象的所有参数均以表格形式打印。

• 必要时，可以打印屏蔽画面

如果所使用的编辑器支持该功能，则编辑器的内容不以表格形式打印，而以和屏幕上显

示相同的完整图形打印。

步骤

若要更改打印设置，请执行以下步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 选择“常规”(General) 组。

3. 在“打印设置”(Print settings) 区中选择期望的默认设置。
立即应用这些更改，即使在关闭 TIA Portal 后，也对所有项目保持这些更改。

4.1.4 指定打印版面

指定打印版面     
如果不希望使用现成的打印模板，则为各个页面指定个人封面或个人版面。 设计随同相关

项目一起保存。

封面的设计以及页面的模板，位于在项目树的“文档信息”(Documentation information) 组
中。 还可在项目树中的“文档信息”(Document information) 条目下找到元数据。 对于后续

打印操作，可在“打印”(Print) 对话框中使用已保存的封面、页面模板和可用的元数据定制

打印输出的外观。

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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设计封面   
可以定制封面。 可以插入一个背景图形，并为页面上的文本提供占位符。 在打印过程中，将

使用文档信息集中的数据自动填充占位符。

封面位于项目树的“文档信息> 封面”(Documentation information > Cover pages) 组下。

设计内容页面   
打印输出的常规页面可包含以下元素：

• 带静态内容的框架。例如，公司徽标

• 文本占位符。例如，项目名称、页码以及启动打印输出的时间

在文档信息中，可以指定各个占位符的多个不同数值。 预分配其它数值。例如，项目名

称，并在打印期间自动插入。

• 脚注

始终在内容区下方输出脚注。

• 内容区

可以指定要嵌入所打印内容的区域。

在框架 (Frames) 中保存内容页面的设计。 各个框架位于项目树的“文档信息 > 框
架”(Documentation information > Frames) 组下。

4.1.5 输入文档信息

可在每个项目的文档信息中输入元数据。 此外，在文档信息中指定打印框架和封面。 必要

时可以创建不同的信息，以便在打印时在包含不同信息、框架、封面、页面大小和页面打印

方向的不同文档信息之间快速切换。 例如，当需要以不同的语言生成打印输出，并为每种

语言提供不同的文档信息时，这十分有用。

在文档编辑器中，可以在封面或常规页面的框架上指定占位符。 在打印过程中，使用文档

信息中的元数据自动替换占位符。

因此，各文档信息都是打印功能的一部分，可指定打印布局和打印内容。

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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步骤  
若要添加元数据，请执行以下步骤：

1. 要创建新的文档信息，请双击项目树中“文档信息 > 文档信息”下的“添加新文档信息”。
将立即创建并打开新的文档信息。

2. 在“名称”域中，输入该文档信息集的名称。

3. 使用项目的元数据填充各个域。

4.1.6 管理封面和框架

4.1.6.1 使用封面和框架

封面的使用

通过添加一个封面，可以给工厂文档的打印输出提供专业外观。 可以设计个人封面或使用

现成的封面。 现成的封面可以进行调整并重新将其存储为模板。

封面可以保存在全局库中供多个项目使用。

封面设计仅作为正确打印的页面使用。

框架的使用  
可以在一个一致统一的页框内嵌入工厂文档的常规页面。 框架可以包含存储在文档信息中

的项目元数据的占位符。 它还包括自行设计的图形元素。

可以创建个人框架或使用现有的页框。 可以调整现有页框，然后重新将其存储为一个新框架。

和封面一样，框架可以保存在全局库中供多个项目使用。

框架设计仅在正确打印的页面上使用。

项目树中的封面和模板  
与项目相关的封面和框架存储在项目树的“文档信息”条目下。 此处提供框架和封面的独

立文件夹。

在封面和框架的项目树中提供以下动作。

• 创建个人子文件夹

• 复制和粘贴

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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• 从“文档模板”系统库插入封面和框架

• 将封面和模板复制到全局库

库中的封面和模板  
“文档模板”系统库包含可在每个项目中使用的几个封面和模板。 可使用拖放操作将封面和

模板从系统库移动到项目树。 然后根据项目要求，调整项目树中的封面和模板。

可以将封面和模板从项目树移动到全局库。 之后，可在各个项目中使用它们。

参见

使用现有的框架和封面 (页 54)
设计封面和框架 (页 55)

4.1.6.2 创建框架

可以为每个项目创建任意数目的框架。 框架存储在项目树的“文档信息 > 框架”组下。 可
以为所有文档信息指定框架。 选择要打印的文档信息时，使用与其相关的框架。

步骤  
若要创建新框架，请执行以下步骤：

1. 双击项目树的“文档信息 > 框架”组下的“添加新框架”条目。
“创建框架”(Creating frames) 对话框随即打开。

2. 在“名称”域中输入框架的名称。

3. 从“纸张类型”下拉列表中，选择纸张大小。

4. 在“方向”下拉列表中选择以纵向或横向格式打印页面。

单击“添加”按钮。

结果

创建一个新框架。 自动在文档编辑器中打开该框架并可进行编辑。

参见

编辑封面和框架 (页 55)
创建封面 (页 54)

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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4.1.6.3 创建封面

可以为每个项目的打印输出创建任意数目的封面。 封面存储在项目树的“文档信息 > 封面”

组下。 可以为所有文档信息指定封面。 选择要打印的具体文档信息时，使用其相关封面。

步骤  
若要创建新封面，请执行以下步骤：

1. 双击项目树的“文档信息 > 封面”组下的“添加新封面”条目。
将打开“添加新封面”对话框。

2. 在“名称”域中输入封面的名称。

3. 从“纸张类型”下拉列表中，选择纸张大小。

4. 在“方向”下拉列表中选择以纵向或横向格式打印页面。

单击“添加”按钮。

结果

创建一个新封面。 自动在文档编辑器中打开该封面并可进行编辑。

参见

编辑封面和框架 (页 55)
创建框架 (页 53)

4.1.6.4 使用现有的框架和封面

TIA Portal 提供了一些现有的框架和封面。这些框架和封面可根据需要进行更改。

步骤  
要创建和编辑现有的框架和封面，请执行这些步骤：

1. 在“库”任务卡中，打开“全局库”窗格。

2. 在“模板”文件夹中，打开“封面”或“框架”文件夹。

3. 将封面或框架从其中一个文件夹拖到项目树，并放在下列某个文件夹中：

– 对于框架：“文档信息 > 框架”

– 对于封面：“文档信息 > 封面”。

此时，可在项目中使用现有的框架或封面。

4. 双击项目树种的新条目，单击以编辑框架或封面。

打印项目内容
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参见

使用封面和框架 (页 52)
编辑封面和框架 (页 55)

4.1.7 设计封面和框架

4.1.7.1 编辑封面和框架

文档编辑器是一个图形编辑器，可用于设计工厂文档的框架和封面。您可以在文档编辑器中

将图像或文本元素放在框架和封面上。文本元素可以是静态的，也可以在打印过程中自动填

充您在打印对话框中选择的文档信息的数据。

步骤     
要在文档编辑器中编辑封面或框架，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中的“文档信息 > 框架”或“文档信息 > 封面”组中，双击某个现有封面或框架所
对应的条目
打开文档编辑器。

2. 按要求设计封面或框架。

3. 关闭文档编辑器。
自动应用对封面或框架的更改。

参见

创建封面 (页 54)
创建框架 (页 53)
文档编辑器的常规操作 (页 56)

打印项目内容
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4.1.7.2 文档编辑器的常规操作

文档编辑器的组件   
下图提供了文档编辑器的组件总览：

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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① 工具栏

工具栏提供以下工具（从左到右）：

• 箭头工具
启用对象选择。

• 导航工具
允许移位局部页面。

• 放大按钮
逐步放大页面显示。

• 缩小按钮
逐步缩小页面显示。

• 缩放选择
将页面大小调整为符合选定的工作区。

• 动态缩放
将页面宽度调整为工作区。

② 工作区

可以在工作区中设计封面或框架。

③ “工具箱”任务卡

“工具箱”(Toolbox) 任务卡中包含有可在封面或框架上使用的各种占位符类型。可

使用拖放操作将占位符置于工作区中。

④ 巡视窗口中的属性

可以显示和修改巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中当前选定对象的属性。例

如，可以修改页面属性、格式文本、指定对象在页面上的位置等。

打印项目内容
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文档编辑器中的操作

文档编辑器提供以下基本功能：

• 拖放功能

文档编辑器是一个图形编辑器，这表示可以用鼠标将对象置于任何位置。在工作区显示

一个页面图像。该图像与 终的打印版面一致。

如果要选择页面上的对象以移动它们或修改它们的属性，则必须在工具栏中激活箭头工具。

• 缩放功能

可以使用缩放功能来更改页面显示的大小。更改页面大小有两个选项：

– 通过工具栏中的按钮

选择文档编辑器的工具栏中的“放大”(Zoom in) 或“缩小”(Zoom out) 放大玻璃按钮。

然后单击页面，逐步扩大（放大）或减小（缩小）页面。

若要放大某个特定区域，可选择“缩放选择”(Zoom with selection) 工具，然后使用鼠

标拖拽出要放大区域的轮廓。

若要连续放大或缩小工作区，使用“动态缩放”(Dynamic zoom) 工具。若要扩大页面

显示，在工作区上任意一处单击，然后持续按下鼠标按钮，将鼠标朝页面顶端拖动。

若要减少页面显示，将鼠标朝页面底端拖动。

– 通过缩放栏

还可使用缩放栏（位于工作区右下角）来更改显示大小。从下拉列表中选择一个百分

比值或者输入一个百分比值。或者，使用滑块控制显示大小。

• 在页面上导航

除滚动外，还可选择使用导航工具更改局部页面。若要通过导航工具更改局部页面，选

择工具栏中的手形 (Hand) 按钮。然后，在页面任何一处单击，持续按下鼠标按钮，同时

将页面移动到期望的位置。

使用和调整定位辅助工具

可以随意使用各种辅助工具来帮助在页面上定位各个元素：

• 标尺

标尺固定到工作区的页边距上。

• 页面网格

网格位于工作区的页面下。

可以在巡视窗口的“属性 > 标尺和网格”(Properties > Rulers and grid) 下显示、隐藏或调整

定位辅助工具。可以执行以下设置：

• 单位：

指定网格和标尺的测量单位。

• 网格步：

指定网格宽度。

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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• 显示网格：

指定是否显示或隐藏网格。

• 对齐网格：

指定对象是否自动与网格对齐。如果选择了该选项，则网格线的功能就如同“磁

铁”(magnet)。
• 显示标尺：

指定是否显示标尺。

参见

编辑封面和框架 (页 55)
指定打印区域 (页 59)
插入元数据占位符 (页 60)

4.1.7.3 指定打印区域

为实际打印内容提供框架的一个区域。 然后始终在框架内该定义的一致区域内插入项目数

据。 可以调节打印区域的大小。

要求  
将在文档编辑器中打开一个框架。

步骤

若要定义打印内容的区域，请执行以下步骤：

1. 单击文档编辑器中所显示页面内的稍暗区域，以选择打印内容所在的区域。
将在巡视窗口中打开待打印区域的属性。

2. 在巡视窗口中输入打印区域的 X 和 Y 轴的位置。

3. 在巡视窗口以厘米 (cm) 为单位指定打印区域的宽度和高度。

或者，可以更改页面图形显示中打印区域的宽度和位置。 为此，使用鼠标拖动打印区域的

页边距，直到获得期望的大小和位置为止。

参见

创建框架 (页 53)
文档编辑器的常规操作 (页 56)

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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4.1.7.4 插入元数据占位符

可以在封面和框架中提供占位符。如果占位符表示文本，则会在打印过程中使用文档信息中

的元数据自动填充占位符。也可以添加不可修改的数据，如自由文本或图像。

所有元素均按照已编号的 Z 顺序排列。如果对象重叠，则可以确定以哪种顺序排列这些对象。

占位符类型

可以使用以下类型的占位符：

• 文本字段

文本字段代表文档信息中的文本元素占位符。在文本字段的属性中，可设置在打印过程

中应自动插入文档信息中的哪些文本。

• 日期和时间域

打印时，将插入日期和时间而非占位符。这可以是创建日期或上一次对项目进行更改的

时间点。在巡视窗口的属性中，指定打印哪个日期或时间。

• 页码

打印时会自动应用正确的页码。

• 自由文本

可以在文本字段的属性中输入可自由选择的文本。该文本是静态的，不会受打印时所选

文档信息的影响。

• 图像

在巡视窗口的占位符属性中选择图像文件。可以使用 BMP、JPEG、PNG、EMF 或 GIF 格
式的图像。

要求

将在文档编辑器中打开一个封面或框架。

步骤     
若要在封面或框架中插入元数据占位符，请执行以下步骤：

1. 将一个域从“工具箱 > 元素”任务卡拖动到文档编辑器的工作区中。
该占位符被插入。占位符属性显示在巡视窗口中，可以在该窗口中编辑占位符。

2. 从巡视窗口的“属性 > 常规 > 文本框”下的“文本”下拉列表中，选择在打印中要插入的元
数据。您还可以根据占位符的类型输入自由文本或选择图像。

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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3. 在巡视窗口中的“属性 > 常规 > 位置和大小”(Properties > General > Position and size) 下，指
定占位符的 X 轴和 Y 轴位置，并输入文本框的宽度和高度（单位为厘米）。在“Z 轴顺序”(Z-
Order) 字段中，可指定对象的顺序（如果对象位置重叠）值越小，对象所在的位置越向下。

4. 在巡视窗口中，转至“属性 > 视图”(Properties > View)，然后选择字体格式、文本方向以及
文本的对齐方式。不能对图像进行此设置。

参见

文档编辑器的常规操作 (页 56)

4.1.8 显示打印预览

4.1.8.1 创建打印预览

创建打印预览   
可以创建打印输出的预览。可以为预览选择文档信息，与为实际打印输出选择文档信息的方

式相同。通过该方式，可以预览选定的框架和封面（如果适用）。这些设置会保留下来，用

于以后的打印。

操作步骤

要创建打印预览和设置以后的打印输出的范围，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“打印预览”(Print preview) 命令。
将打开“打印预览”(Print preview) 对话框。

2. 选择要用于打印输出的框架布局。

– 在“文档信息”(Document information) 下拉列表中，选择稍后要用于打印输出的文档

信息。

– 选中“打印封面”(Print cover page) 复选框以打印封面，该封面在选定文档信息中指定。

– 选中“打印目录”(Print table of contents) 复选框，将目录添加到打印输出。

只有在项目树中启动了打印输出时，才能选中用于打印封面和目录的复选框。

3. 在“打印对象/区域”(Print objects/area) 下，选择要打印的内容。只有在从支持该功能的编辑
器中启动打印输出时，才能进行选择。

– 选择“全部”(All)，打印编辑器的全部内容。

– 选择“选择”(Selection)，仅打印编辑器中当前选定的对象。

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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4. 在“属性”(Properties) 下选择打印范围。

– 选择“全部”(All)，打印选定对象的所有组态数据。

– 选择“显示”(Visible)，打印编辑器中当前屏幕中显示的信息。只有在从支持该功能的

编辑器中启动打印输出时才能选择该选项。

– 选择“简版”(Compact)，打印项目数据的缩减版本。

5. 单击“预览”(Preview) 生成预览。
在工作区中创建打印预览。

说明

大型文档的等待时间

如果项目很大，则生成打印预览需要几分钟的时间。同时可在系统上以足够的资源继续

正常工作。在状态栏中显示打印预览的进度。

参见

打印预览内的操作 (页 63)

打印项目内容
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4.1.8.2 打印预览内的操作

打印预览内的功能

打印预览显示后续打印输出的精确图像。可使用工具栏中的按钮来修改打印预览显示。提供

以下功能 （从左到右）：

• 导航模式

允许移位局部页面。

要通过导航工具更改局部页面，请选择工具栏中的箭头按钮。然后，在页面任何一处单

击，持续按下鼠标按钮，同时将页面移动到期望的位置。

• 缩放功能

– “放大”(Zoom in) 和“缩小”(Zoom out)
扩大或减少页面显示。

若要逐步放大或缩小显示，选择相应的按钮。然后单击页面，逐步扩大（放大）或减小

（缩小）页面。

若要放大某个特定区域，可启用“缩放选择”(Zoom with selection) 图标，然后使用鼠

标拖拽出要放大区域的轮廓。

要动态缩放页面，请选择“动态放大/缩小”(Zoom in / zoom out dynamically) 按钮。按

住鼠标按键，在页面上可通过向下滚动滚轮进行放大；向上滚动滚轮进行缩小。

– 下拉列表中的百分比值

以百分比指定页面的显示大小。

输入一个百分比值或从下拉列表中选择一个百分比值。或者，从下拉列表中选择“适

合页面大小”(Fit to page) 选项，将页面大小调整为符合工作区大小。也可以选择“适

合宽度”(Fit to width) ，将页面宽度调整为符合工作区域的宽度。

• “前进”(Forward)和“后退”(Backward)
在背景的一个历史中保存局部页面、页面计数或显示大小的每次更改。可使用“前

进”(Forward) 或“后退”(Backward) 按钮返回上一个视图或下一个视图。

• 页面导航

– “第一页”(First page)
跳转到第一页

– “上一页”(Previous page)
转到上一页。

– “页码”(Page number) 输入域

显示当前页面。若要直接跳转到一个页面，输入要查看的页面的页码。

– “下一页”(Next page)
转到下一个页面。

– “ 后一页”(Last page)
跳转到 后一页。

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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参见

创建打印预览 (页 61)

4.1.9 打印项目数据

打印输出项目数据有两个选项：

• 通过工具栏中的“打印”(Print) 按钮使用默认设置立即打印。

只有在选择了一个可打印的对象时，该按钮才有效。

• 通过“项目 > 打印”(Project > Print) 菜单命令，可按其它设置选项进行打印输出。

例如，可以选择一个不同的打印机或特定的文档信息，或指定是否打印封面和目录。此

外，可以在打印之前指定打印范围或显示打印预览。

要求 
• 至少组态了一台打印机。

• 要打印的对象不受保护。

受保护对象的打印范围是有限的。禁用专有技术保护以完整打印对象。

打印项目数据   
若要使用附加设置选项打印输出来自当前项目的数据或整个项目，请执行以下步骤：

1. 在项目树中选择整个项目，以打印输出整个项目。若仅打印一个项目内的单个元素，则在项
目树中选中这些元素。

2. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“打印”(Print) 命令。
将打开“打印”(Print) 对话框。

3. 在“名称”(Name) 框中选择打印机。

4. 单击“高级”(Advanced) 来修改 Windows 打印机设置。

5. 选择要用于打印输出的框架布局。

– 在“文档信息”(Document information) 下拉列表中选择文档信息。

存储在文档信息中的框架用于打印输出。使用选定文档信息中的元数据填充所选框架

内的所有占位符。

– 选中“打印封面”(Print cover page) 复选框以打印封面，该封面存储在选定文档信息。

– 选中“打印目录”(Print table of contents) 复选框，将目录添加到打印输出。

只有在项目树中启动了打印输出时，才能选中用于打印封面和目录的复选框。

打印项目内容

4.1 打印项目文档
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6. 在“打印对象/区域”(Print objects/area) 下，选择要打印的内容。只有在从支持该功能的编辑
器中启动打印输出时，才能进行选择。

– 选择“全部”(All) 以打印输出编辑器的全部内容。

– 选择“所选项”(Selection) 以仅打印编辑器中当前选中的对象。

7. 在“属性”(Properties) 下选择打印范围。

– 选择“全部”(All) 以打印选定对象的所有组态数据。

– 选择“可见”(Visible) 以打印编辑器中当前显示在屏幕中的信息。只有在从编辑器中启

动了打印输出时才能选择该选项。

– 选择“紧凑”(Compact) 以打印输出缩略版本的项目数据。

8. 单击“预览”(Preview) 事先生成打印预览。
在工作区中创建打印预览。

9. 单击“打印”(Print) 启动打印输出。

说明

“打印”(Print) 对话框的范围

“打印”(Print) 对话框中可用的选项随要打印的元素而变。

结果

在背景中准备要打印的项目数据，然后在选定的打印机上打印。状态栏显示打印操作的进度。

在准备打印的数据期间可以继续正常工作。

在打印作业结束时，在巡视窗口的“信息”(Info) 下列出打印结果和所有错误或警告。

取消打印作业   
若要取消一个活动的打印作业，请执行以下步骤：

1. 单击打印输出进度显示旁的状态栏中的蓝色“X”。
将终止打印输出。

参见

项目数据的保护原理 (页 43)
取消设备的访问权限 (页 44)
打印输出项目内容 (页 48)
设计封面和框架 (页 55)

打印项目内容
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4.2 打印模块标签

4.2.1 模块标签打印功能

打印硬件模块的模块标签条

通过 TIA Portal，可以打印您的项目中模块的标签条。标签条都是针对每个模块量身定制的，

可包含以下印刷信息：

• 输入或输出的符号名称

• 输入或输出的绝对地址

• 输入或输出的符号名称和（附加的）绝对地址。还可以指定这些信息的顺序。

这些模块在设备视图中以图形方式显示。如果在设备视图中将缩放级别设置为至少 200%，

则可显示各模块的标签信息。标签条上的打印输出与设备视图中显示的标签信息相对应。

下图以设备视图中的两个模块为例，说明了输入和输出标签的显示情况：

以 Microsoft Word 文件格式导出后进行后期编辑

在打印之前，标签条首先导出为 Microsoft Word 文件 (.docx)。可以使用常用文字处理程序

（例如 Microsoft Word）来进一步编辑该文件。在 .docx 文件中以表格形式显示单个标签条。

在表格中，将采用默认的文本字符间距，因此不会截断任何文本信息。如果要防止过度拉伸

或压缩文本，则可以在表格的单元格属性中更改文本的字符间距。

打印项目内容

4.2 打印模块标签
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将标签数据输出到 XML 文件中

除了打印标签条之外，也可以将模块的输入/输出地址输出到一个 XML 文件中。对于没有现

成标签条的设备而言，可以使用“导出到 XML 文件”选项。也可以使用“导出到 XML 文件”

来通过另一个程序创建标签条。该程序需能将 XML 文件格式的数据转化为适用于标注系统

的输入格式。有关 XML 文件模式，请参见“导出文件的 XML 模式 (页 70)”部分。

打印介质

可以在现成打印纸或标准 DIN A4 纸张上打印标签条。然后将单独的标签条从现成打印纸上

撕下，并贴到模块内指定的标签区域中。如果在标准纸张上进行打印，则必须裁剪出单独的

标签条。在打印纸张上将自动打印裁线标记，可帮助用户裁剪纸张。

由于不同打印机的进纸方式会略有不同，因此纸张上的打印输出可能会有少许偏移。如果在

现成打印纸上打印标签条，请务必让打印精确到毫米。否则，文本无法刚好打印到指定的标

记区内。此外，如果打印不精确，则输入或输出的标签可能无法匹配模块通道的状态显示。

为此，可以在 TIA Portal 中输入一个打印机的偏移值，以确保打印的精准度。有关如何确定

打印机的适当偏移值的信息，请参见“确定打印区域偏移值 (页 73)”章节。

参见

将标签数据导出为 XML (页 69)
导出文件的 XML 模式 (页 70)
打印标签 (页 67)
确定打印区域偏移值 (页 73)
文档设置 (页 47)

4.2.2 打印标签

如果有要求将标签粘贴到所使用的模块上，则可以打印您项目中模块的标签条。首先，将标

签导出为 Microsoft Word 文件格式 (.docx)。为每个模块系列创建一个单独的 .docx 文件（例

如，对于所有选定的 S7-1500 模块）。 后，再通过字处理程序打印这些标签。

打印项目内容

4.2 打印模块标签
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要求

打印标签条时，必须满足以下要求：

• 所选模块必须支持标签打印。否则，数据只能输出到 XML 文件中。

• 必须安装支持 Microsoft Word DOCX 文件的文字处理程序，例如，Microsoft Word 2010 
或更高版本。

• 需要有现成的模块标签打印纸或商用的 DIN A4 纸张。

步骤

要打印硬件模块的标签条，请执行以下步骤：

1. 在项目树中，选择要打印其标签条的模块。

– 可以选择一个或多个站，以打印输出这些站中插入的所有模块的标签条。

– 或者，也可以在“本地模块”(Local modules) 文件夹中选择站下的所需模块。

2. 右键单击某个设备，然后从快捷菜单中选择“导出标签条”(Export labeling strips) 命令。
将打开“导出标签条”(Export labeling strips) 对话框。

3. 在“标签条内容”(Content of the labeling strip) 区域中，选择要在标签条上打印的数据：

– 选择“符号名称”(Symbolic name) 以打印输入或输出的符号名称（对应于 IO 变量表中

“名称”(Name) 列的内容）。

– 选择“绝对地址”(Absolute address) 以打印输入或输出的绝对地址（对应于 IO 变量表

中“地址”(Address) 列的内容）。

– 选择“绝对和符号地址”(Absolute and symbolic address) 或“符号和绝对地

址”(Symbolic and absolute address)，以打印这两个地址。将按照指定顺序进行打印。

4. 在“导出格式”(Export format) 区域中，定义输出标签数据的方式。

– 如果要在现成标签纸上打印模块的标签条，请选择“在西门子标签纸上打印”(Print on 
SIEMENS labeling sheet)。

– 如果要在标准 DIN A4 纸张上进行打印，请选择“在普通纸张上打印”(Print on plain DIN 
A4 page)。

5. 根据需要，在“打印区偏移量”(Offset print area) 中选择打印机的修正值。这些修正值用于和
打印区正确对齐。如果在现成标签条上进行打印，那么只需要提供修正值。

– 在“垂直偏移量”(Vertical offset) 字段中输入校准值（毫米）。负值表示向上移动打印

区域。正值表示向下移动打印区域。

– 在“水平偏移量”(Horizontal offset) 字段中输入校准值（毫米）。负值表示向左移动

打印区域。正值表示向右移动打印区域。

6. 在“路径”(Path) 字段中，选择用于存储导出文件的路径。

7. 单击“导出”(Export) 按钮以开始导出。
将创建导出文件。

8. 使用常用的文字处理程序（例如，Microsoft Word）打开 DOCX 文件，并根据需要更改标签
条的设计。

打印项目内容

4.2 打印模块标签
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9. 从文件处理程序打印输出标签条。使用“导出”(Export ) 对话框中为此指定的纸张。

10.如果使用的是现成打印纸，请沿着为此目的提供的标记线将标签条裁剪出来。如果使用的是
标准 DIN A4 纸张，则必须裁剪出标签条。

参见

确定打印区域偏移值 (页 73)
将标签数据导出为 XML (页 69)

4.2.3 将标签数据导出为 XML
TIA Portal 支持大量不同的模块，并可以使用“硬件支持包”继续扩大模块数量。现成标签

条并非可用于所有受支持的模块。但是，您仍可以使用 TIA Portal 来标记不受支持的模块的

输入和输出。首先，将输入和输出的绝对和符号地址导出到标准化的 XML 文件中。然后，将

该 XML 文件导入到外部程序中以打印标签。在该程序中，您准备适合于模块的数据并打印

输出标签。

步骤

要将硬件模块的标签数据导出为 XML 文件，请执行以下步骤：

1. 在项目树或网络视图中，选择需要标签条的模块。

– 可以选择一个或多个站，以导出这些站中插入的所有模块的输入和输出地址。

– 或者，也可以在“本地模块”(Local modules) 文件夹中选择站下的所需模块。

2. 右键单击某个设备，并从快捷菜单中选择“导出模块标签条”(Export module labeling strips) 
命令。
将打开“导出标签条”(Export labeling strips) 对话框。

3. 在“导出格式”(Export format) 区域中，选择“导出为 XML 文件”(Export to XML file) 选项。

4. 在“路径”(Path) 字段中，选择用于存储 XML 文件的路径。

5. 单击“导出”(Export) 按钮以开始导出为 XML 文件。
将创建一个名为“<项目名称>_IO_Channels.xml”的 XML 文件。

参见

导出文件的 XML 模式 (页 70)
模块标签打印功能 (页 66)
打印标签 (页 67)

打印项目内容

4.2 打印模块标签
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4.2.4 导出文件的 XML 模式

导出文件的 XML 模式

根据以下模式，组织模块标签条的 XML 文件：
<?xml version="1.0" encoding="utf-8"?>
<xs:schema targetNamespace="http://tempuri.org/XMLSchema.xsd"  
elementFormDefault="qualified"  xmlns:mstns="http://tempuri.org/
XMLSchema.xsd"  xmlns:xs="http://www.w3.org/2001/XMLSchema">
  <xs:element name="Stations">
  <xs:complexType>
    <xs:sequence>
      <xs:element name="Station" maxOccurs="unbounded">
      <xs:complexType>
        <xs:sequence>
        <xs:element name="Rack" maxOccurs="unbounded">
        <xs:complexType>
          <xs:sequence>
          <xs:element name="Module" maxOccurs="unbounded">
          <xs:complexType>
            <xs:sequence>
            <xs:element name="IOChannel" maxOccurs="unbounded">
            <xs:complexType>
              <xs:sequence>
                <xs:element name="Address" type="xs:string"></
xs:element>
                <xs:element name ="Tag" type="xs:string"></
xs:element>
              </xs:sequence>
              <xs:attribute name="Number" type="xs:int"></
xs:attribute>
            </xs:complexType>
            </xs:element>
            </xs:sequence>
            <xs:attribute name="Name"></xs:attribute>
          </xs:complexType>
          </xs:element>
          </xs:sequence>
          <xs:attribute name="Name" type="xs:string"></
xs:attribute>
        </xs:complexType>
        </xs:element>
        </xs:sequence>
        <xs:attribute name="Name" type="xs:string"></xs:attribute>
      </xs:complexType>
      </xs:element>
    </xs:sequence>
  </xs:complexType>
  </xs:element>
</xs:schema>

打印项目内容
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XML 文件示例

以下示例显示了一个 XML 文件，其中包含带有一个数字量输入模块和一个模拟量输入模块的 
S7-1500 CPU 的标签数据：
<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>
<Stations>
  <!-- 首先指定 CPU。 -->
  <Station Name="S71500/ET200MP-Station_1">
    <Rack Name="Rack_0"> <!-- 机架名称 -->
      <Module Name="Sample S7-1500" /> <!-- CPU 名称 -->
      <Module Name="DI 16x24VDC BA_1"> <!-- 数字量输入模块名称 -->
        <!-- 指定数字量输入模块的各个通道 -->
        <IOChannel Number="0">
          <Address>%I0.0</Address>
          <Tag>Input Value 1</Tag> <!-- 输入 0 的符号地址 -->
        </IOChannel>
        <IOChannel Number="1">
          <Address>%I0.1</Address>
          <Tag>Input Value 2</Tag>
        </IOChannel>
        <IOChannel Number="2">
          <Address>%I0.2</Address>
          <Tag>Input Value 3</Tag>
        </IOChannel>
        <!-- 后跟所有其它通道 -->
      </Module>
      <Module Name="AI 4xU/I/RTD/TC ST_1"> <!-- 模拟量输入模块名称 --
>
        <!-- 指定模拟量输入模块的各个通道 -->
        <IOChannel Number="0">
          <Address>%IW2</Address>
          <Tag> <!-- 不指定模拟量输入模块的符号地址。 -->
          </Tag>
        </IOChannel>
        <IOChannel Number="1">
          <Address>%IW4</Address>
          <Tag>
          </Tag>
        </IOChannel>
        <IOChannel Number="2">
          <Address>%IW6</Address>
          <Tag>
          </Tag>
        </IOChannel>
        <IOChannel Number="3">
          <Address>%IW8</Address>
          <Tag>
          </Tag>
        </IOChannel>
      </Module>
      <Module Name="Sample S7-1500" />
      <Module Name="DI 16x24VDC BA_1">

打印项目内容
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        <IOChannel Number="0">
          <Address>%I0.0</Address>
          <Tag>Input Value 1</Tag>
        </IOChannel>
        <IOChannel Number="1">
          <Address>%I0.1</Address>
          <Tag>Input Value 2</Tag>
        </IOChannel>
        <IOChannel Number="2">
          <Address>%I0.2</Address>
          <Tag>Input Value 3</Tag>
        </IOChannel>
        <!-- 后跟所有其它通道 -->
      </Module>
      <Module Name="AI 4xU/I/RTD/TC ST_1">
        <IOChannel Number="0">
          <Address>%IW2</Address>
          <Tag>
          </Tag>
        </IOChannel>
        <IOChannel Number="1">
          <Address>%IW4</Address>
          <Tag>
          </Tag>
        </IOChannel>
        <IOChannel Number="2">
          <Address>%IW6</Address>
          <Tag>
          </Tag>
        </IOChannel>
        <IOChannel Number="3">
          <Address>%IW8</Address>
          <Tag>
          </Tag>
        </IOChannel>
      </Module>
    </Rack>
  </Station>
</Stations>

参见

将标签数据导出为 XML (页 69)

打印项目内容
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4.2.5 确定打印区域偏移值

如果使用现成的标签打印纸，则在标签纸上的打印必须精准。这样，文本才能预先设定的标

签上打印到正确位置，以便与模块的通道状态显示相一致。 然而，各种打印机的进纸方式

略有不同。 为此，必须在 TIA Portal 中为打印机输入一个相应的校准值（如果需要）。 然后，

按以下方式在导出的 .docx 文件中移动打印区域，以便精准打印到现成的标签打印纸上。

为各个 Windows 用户存储用来移动打印区域的设置。 如果您使用其它用户名登录到 
Windows，则必须再次输入校准值。

以下将介绍为打印机设定校准值的相应步骤。

要求

• 需要有一张现成的标签打印纸。

• 必须具有对实际打印机的相应访问权限，用于后续的打印输出。 该打印机必须可以打印

标准的 DIN A4 纸张。

步骤

要确定打印机的校准值，请按以下步骤操作：

1. 在标准 DIN A4 纸张上打印出一张标签纸，如“打印标签 (页 67)”章节中所述。

2. 比较 DIN A4 纸张上的打印输出与现成的标签打印纸。

3. 如果打印区域存在偏移，则必须使用校准值。

– 使用量尺对照现成的标签打印纸，测量出水平方向的偏移值。 然后，将在“导

出”(Vertical) 对话框的“水平偏移值”(Horizontal offset) 字段中输入该值，以进行打

印。 如果打印区域向右偏移，则必须输入一个负数的校准值。 如果打印区域向左偏

移，则必须输入一个正数的校准值。

– 使用量尺对照现成的标签打印纸，测量出垂直方向的偏移值。 然后，将在“导

出”(Vertical) 对话框的“垂直偏移值”(Vertical offset) 字段中输入该值，以进行打印。 
如果打印区域向下偏移，则必须输入一个负数的校准值。 如果打印区域向上偏移，则

必须输入一个正数的校准值。

打印项目内容
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打印项目内容
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使用多语言项目 5
5.1 项目文本基本知识

项目中不同语言的文本   
在处理项目的过程中输入文本时，通常会使用用户自己的语言进行输入。如果之后将该项目

传递给某个不懂该语言的人员，他需要将把相关的文本翻译为他们自己可理解的语言。这也

就是所有文本都可翻译的原因。这样，可以确保以后遇到这些文本的任何人都能以其选择的

语言来查看文本。

项目语言 
项目语言是以后使用项目时所采用的所有语言。基于编辑语言，所有文本都可翻译成各种项

目语言。将在项目树中的“语言和资源 > 项目语言”(Languages & Resources > Project 
languages) 下，可以指定显示的语言。   

编辑语言 
每个项目都有编辑语言。输入文本时，文本始终以编辑语言创建。因此，应确保所设置的编

辑语言为输入文本时所使用的语言。这可避免之后翻译文本时出现的问题。

编辑语言与用户界面的语言无关。例如，可以将“英语”设置为用户界面的语言，而将“意

大利语”作为编辑语言。如果输入文本，则在此情况下会使用项目语言“意大利语”来创建

这些文本，但是 TIA Portal 的用户界面显示为英语。

在项目树中的“语言和资源 > 项目语言 > 编辑语言”(Languages & Resources > Project 
languages > Editing language) 下，可设置编辑语言。

参考语言 
参考语言将用作翻译模板。在“任务 > 语言和资源”(Tasks > Languages and resources) 任务

卡中，以参考语言显示各文本框的文本信息。因此，即便没有以当前选择的语言输入任何文

本信息，也能确定某个文本框所属的文本信息。

在项目树中的“语言和资源 > 项目语言 > 参考语言”(Languages & Resources > Project 
languages > Reference language) 下，可设置参考语言。

编辑项目数据
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用户文本和系统文本     
为便于清晰地说明，我们将文本分为用户文本和系统文本：

• 用户文本是用户创建的文本。

• 系统文本是根据项目组态自动创建的文本。

在项目树中的“语言和资源 > 项目文本”(Languages & Resources > Project texts) 下，可管理

项目文本。

多语言项目文本的示例

例如，可以使用多种语言管理以下项目文本：

• 块标题和块注释

• 程序段标题和注释

• 表中的注释

• 报警文本

• 操作员相关的文本

• 文本列表

• 按钮标签

• 配方的显示名称

翻译文本

要翻译文本信息，请按以下步骤操作。

• 以表格形式翻译项目中使用的所有文本

可在“项目文本”(Project texts) 表中直接输入各种项目语言的译文。可以在项目树中的

“语言和资源 > 项目文本”(Languages & Resources > Project texts) 下找到该表。

• 在巡视窗口中指定分配给各个对象的文本

在巡视窗口中，可以对分配给当前所选对象的文本进行翻译。将在一张表格中按列显示

所有可用的项目语言。可以在列中输入每个文本的译文。

使用多语言项目

5.1 项目文本基本知识
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• 使用参考文本翻译文本

可更改编辑语言以缩短文本长度。所有文本单元格再次以默认值填充并可用当前语言填

充。通常，可使用参考语言显示上一次在该框中输入的内容。为此，可选择“任务”(Tasks) 
任务卡并打开“语言和资源”(Languages & resources) 窗格。

• 导出文本并在外部翻译

对于数量较大的文本信息量，可将这些文本信息导出到一个 Office Open XML 文件中，并

使用传统表格计算程序进行翻译。然后将翻译的列表再次导入到 TIA Portal 中。

说明

使用东亚项目语言

至少需要 Professional 版本或更高版本的 Microsoft Windows 才能显示东亚项目语言。

Professional 版本的 Microsoft Windows 必须安装为本地语言。对于“Ultimate”或“Ultimate”版
本，安装相应的语言包就足够了。

参见

多语言项目的应用示例 (页 84)

5.2 用户文本的类别

导出过程中，可选择以下用户文本类别：

• 格式化报警文本

• HMI 画面

• HMI 注释

• HMI Runtime
• 文本列表的类别

• 多语言文本类别

• 报警类别文本

• 报警文本

• SiVArc 组态

• 其它文本类别

使用多语言项目

5.2 用户文本的类别
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5.3 选择项目语言

项目内所有文本的显示语言与为软件用户界面选择的语言相同。这意味着所有项目文本在相

应的语言中都必须有对应的译文。用户可以自行选择可用的项目语言。

步骤

要选择项目语言，请按以下步骤操作：

1. 单击项目树中“语言和资源”左侧的箭头符号。
将显示其下面的元素。

2. 双击“项目语言”。
在工作区中，将看到可选择的语言列表。

3. 选择所需的语言。

结果

如果所激活语言中存在有对应的译文，则可以使用这些语言显示所有文本。

5.4 设置编辑语言。

项目中的所有文本都将以编辑语言进行输入。如果更改编辑语言，以后输入的所有文本都将

以新的编辑语言进行存储。

步骤 
要更改编辑语言，请按以下步骤操作：

1. 单击项目树中“语言和资源”左侧的箭头符号。
将显示下一级中的元素。

2. 双击“项目语言”。
将在工作区中显示可能的项目语言设置。

3. 在“常规 > 编辑语言”中选择编辑语言。

5.5 以表格形式翻译所有项目文本

可以在列表中显示和编辑当前打开项目中的所有项目文本。为了清晰起见，将用户文本和系

统文本放在两个不同的列表中。这两个列表对于每种项目语言都包含一列。在相应的列中输

入文本的译文。

使用多语言项目

5.5 以表格形式翻译所有项目文本
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要求

已选择至少一种其它项目语言。

步骤   
要翻译项目级列表中的文本信息，请执行以下步骤：

1. 单击项目树中“语言和资源”(Languages & Resources) 左侧的箭头符号。
将显示其下面的元素。

2. 双击“项目文本”(Project texts)。
工作区中显示项目的用户文本列表。

3. 如果要编辑系统文本列表而非用户文本列表，请单击“系统文本”(System texts)。
4. 在存在大量文本时，可提高列表的清晰度。

– 要将相同的文本归组并立即将其全部翻译，请单击工具栏中的“启用/禁用分组”(Switch 
on/off grouping) 按钮。

– 要隐藏没有译文的文本，请单击工具栏中的“启用/禁用空文本过滤器”(Filter for empty 
texts on/off) 按钮。

– 为了进一步将所显示的项目文本限制为特定的设备，在下拉列表中选择要显示项目文

本的设备。

5. 在相应列中，输入项目文本的所对应译文。

5.6 翻译单个对象的项目文本

如果要编辑单个对象的文本信息，则在包含所有项目文本的表中查找相匹配的文本可能比较

困难。 为此，将在巡视窗口中显示一张表格，只显示分配给当前所选对象的文本信息。 在
该表格中，可以添加各个项目语言所缺失的译文或更改现有文本。

要求

对于要翻译的文本，请至少用一种项目语言输入文本。

步骤   
要编辑当前所选对象的文本，请执行以下步骤：

1. 选择要编辑文本的对象。

2. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。

使用多语言项目
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3. 在巡视窗口中，打开下一级的“文本”(Texts) 选项卡。
将显示一张包含所选对象所有文本信息的表格。 在该表格中，当前所选编辑语言和参考语言
各占一列，其它项目语言也分别位于各自对应的列中。

4. 在该表格中增加或更改各种项目语言对应的条目。

参见

多语言项目的应用示例 (页 84)

5.7 使用参考文本翻译项目文本

简介   
更改编辑语言后，所有文本都将以新的编辑语言显示在输入框中。对于新设置的语言，如果

对应译文不存在，则输入框中的内容为空。

如果在输入框中输入文本，则此文本将保存在当前的编辑语言中。之后，该输入域的文本以

两种项目语言形式存在，即先前的编辑语言和当前的编辑语言。这样便可用多种项目语言创

建文本。

可以用其它项目语言显示输入框中的现有译文。这些语言充当当前编辑语言的输入文本的参

照，称为参考语言。

说明

是否能显示参考文本，则取决于所安装的产品，并不是每个编辑器都支持这一功能。

要求

输入域至少有一种不同项目语言的译文。

操作步骤

要以参考语言显示输入单元格的译文，请按以下步骤操作：

1. 在“任务”(Tasks) 任务卡中，选择“语言和资源”(Languages & Resources) 窗格。

2. 从“参考语言”下拉列表中选择参考语言。

使用多语言项目
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结果

参考语言已预置。如果单击文本框，在“任务 > 语言和资源”(Tasks > Languages & Resources) 
任务卡中将显示其它项目语言中已有的相应译文。

5.8 导出项目文本

可以将项目文本导出进行翻译，然后重新导入它们。这些文本将导出为一个扩展名为“.xlsx”的 
Office Open XML 文件。该文件可通过 Microsoft Excel 或其它电子数据表程序进行编辑。

系统提供下列导出选项：

• 导出单个项目文本

可在项目文本编辑器中选择各个文本，然后导出所选文本。

• 导出设备的项目文本

选择某一设备后，巡视窗口的“属性 > 文本”(Properties > Texts) 选项卡中将包含相应设

备的所有文本。可以在此导出相应设备的所有文本。

• 一次性导出所有的用户文本或系统文本

可以导出项目中的所有文本，或者通过类别限制导出。

说明

Microsoft Excel 中的行限制

请注意，电子表格程序可能只能处理一定数量的行。例如，Microsoft Excel 2003 多支持 
65536 行。较新版本的 Microsoft Excel 所支持的行数远远大于此数目。

导出单个项目文本   
若要导出单个项目文本，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，打开“语言和资源”(Languages & Resources) 文件夹。
将显示下一级中的元素。

2. 双击“项目文本”(Project texts)。
打开项目文本编辑器。

3. 根据要导出的文本类型，在编辑器中选择“用户文本”(User texts) 或“系统文本”(System texts) 
选项卡。

4. 选择要导出的项目文本。

5. 单击编辑器工具栏中的“导出项目文本”(Export project texts)。
将打开“导出”(Export) 对话框。

6. 在“源语言”(Source language) 下拉列表中，选择待翻译的参考语言。

使用多语言项目
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7. 在“目标语言”(Target language(s)) 中，选择待翻译文本信息的编辑语言。对话框中将包含之
前所指定的项目语言。 
如果所要求的语言不存在，则必须首先在项目语言编辑器中指定该语言。
如果要导出所有编辑语言，则可选择“全选”(Select all) 选项。

8. 在“选择待导出的文件”(Select file for export) 输入框中，指定导出文件的文件路径和文件名。

9. 单击“导出”(Export)。

导出设备的项目文本

要导出特定设备中包含的项目文本，请按以下步骤操作：

1. 选择设备并在巡视窗口中打开设备属性。

2. 在巡视窗口中，打开“文本”(Texts) 选项卡。

3. 在函数列表的下拉列表中，选择待导出的文本：

– 所有文本

– ProDiag / GRAPH：报警文本

– ProDiag / GRAPH：HMI 显示屏文本

– ProDiag / GRAPH：所有文本

4. 单击工具栏中的“导出项目文本”(Export project texts) 图标。
将打开“导出”(Export) 对话框。

5. 在“源语言”(Source language) 下拉列表中，选择待翻译的参考语言。

6. 在“目标语言”(Target language(s)) 中，选择待翻译文本信息的编辑语言。对话框中将包含之
前所指定的项目语言。 
如果所要求的语言不存在，则必须首先在项目语言编辑器中指定该语言。
如果要导出所有编辑语言，则可选择“全选”(Select all) 选项。

7. 在“选择待导出的文件”(Select file for export) 输入框中，指定导出文件的文件路径和文件名。

8. 单击“导出”(Export)。

导出所有的系统文本或用户文本   
要导出所有项目文本，请按以下步骤操作：

1. 选择“工具”(Tools) 菜单中的“导出项目文本”(Export project texts) 命令。
将打开“导出”(Export) 对话框。

2. 在“源语言”(Source language) 下拉列表中，选择待翻译的参考语言。

3. 在“目标语言”(Target language(s)) 中，选择待翻译文本信息的编辑语言。对话框中将包含之
前所指定的项目语言。 
如果所要求的语言不存在，则必须首先在项目语言编辑器中指定该语言。
如果要导出所有编辑语言，则可选择“全选”(Select all) 选项。

4. 在“选择内容”(Select content) 中，选中“用户文本”(User texts) 复选框以导出用户文本。要
导出系统文本，则选中“系统文本”(System texts)。要同时导出用户文本和系统文本，则需同
时选中这两个复选框。

5. 在“选择内容”(Select content) 中，可根据用户文本或系统文本来选择所需的文本类别。

使用多语言项目

5.8 导出项目文本

编辑项目数据

82 编程和操作手册, 11/2022



6. 在“导出文件”(Export file) 输入字段中，指定导出文件的文件名。

7. 在“路径”(Path) 输入字段中，选择数据系统中导出文件的保存路径。

8. 单击“导出”(Export)。

参见

多语言项目的应用示例 (页 84)
导入项目文本 (页 83)

5.9 导入项目文本

在表格计算程序中完成外部编译后，可将项目文本导入到 TIA Portal 中。可在以下位置导入

项目文本：

• “工具”(Tools) 菜单

• 项目文本编辑器的工具栏中

• 设备属性中

选择某一设备后，巡视窗口的“属性 > 文本”(Properties > Texts) 选项卡中将包含相应设

备的所有文本。也可以在该位置导入设备文本。

说明

导入源语言

如果已经以源语言导出项目文本，并且想要再次导入项目文本，请启用“导入”(Import) 对
话框中的“导入源语言”(Import source language) 选项。

说明

将项目文本导入受保护项目

如果项目受到保护，则需要相应的功能权限才能导入项目。更多信息，请参见

“AUTOHOTSPOT”和“AUTOHOTSPOT”。

说明

项目保存为新的项目名称后导入项目文本

如果已使用菜单命令“项目 > 另存为...”(Project > Save as...) 将项目保存为不同的项目名称，

则之前导出的项目文本无法再导入到该项目中。

使用多语言项目
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导入项目文本   
要导入一个包含项目文本的文件，请按以下步骤操作：

1. 选择“工具”(Tools) 菜单中的“导入项目文本”(Import project texts) 命令。
或者：

– 单击项目文本编辑器工具栏中的“导入项目文本”(Import project texts) 图标。

– 选择设备并在巡视窗口中打开其属性。打开“文本”(Texts) 选项卡，单击工具栏中的

“导入项目文本”(Import project texts) 图标。

2. 将打开“导入”对话框。

3. 从“选择导入文件”(Select file for import) 字段中，选择导入文件的路径和文件名。

4. 如果修改过导出文件中的源语言，并且希望使用修改后的文本覆盖项目中的这些条目，则选中
“导入源语言”(Import source language) 复选框。

5. 单击“导入”(Import)。

参见

导出项目文本 (页 81)

5.10 多语言项目的应用示例

假设您所在的团队中有些同事说英语，有些说法语，还有一些说德语。同时已使用 TIA Portal 
创建了一个项目，并创建了有效的组态。

为了使其它同事能够了解项目情况，希望所有设备都能提供有英语和德语注释。首先，希望

输入德语注释。之后，为了节省时间和成本，还希望由外部的翻译公司在电子表格程序中将

这些文本翻译为英语。

此外，还希望某台设备能单独提供法语注释，以便讲法语的同事可以继续使用该设备。

以下举例说明了如何使用 TIA Portal 的工具实现这一功能。

将项目翻译为英语

要输入德语注释并在之后将其翻译为英语，请按以下步骤操作：

1. 将编辑语言设置为“德语”，并在所有的注释框中以德文输入相应的文本。
例如，在为讲法语的同事准备的设备上，首先用德语输入 "Unser neues Gerät"。
所有这些注释现在都以德语语言存储。

2. 将所有的用户文本导出到一个扩展名为“.xlsx”的 Office Open XML 文件中。

3. 在电子表格程序（如 Microsoft Excel) 中，将此文件中包含的用户文本翻译为英语。

4. 完成翻译后，再将此文件导入到 TIA Portal 中。
现在，所有文本都有德语和英语两个译文版本。

使用多语言项目
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将单个注释字段翻译为法语

要将单个注释字段翻译为法语，请按以下步骤操作：

1. 对于讲法语的同事将使用的设备，打开注释框。

2. 在“任务”(Tasks) 任务卡中，打开“语言和资源”(Languages & resources) 窗格。

3. 在“语言和资源”窗格中将“法语”设置为编辑语言。例如，将参考语言设置为“英语”。
由于尚未安装法语译文包，因此注释框为空。在“语言和资源”窗格中，显示了英语译文 "Our 
new device" 作为参考。

4. 根据给定的英语参考文本，在注释框中输入 "Notre nouvel appareil"。
此设备的注释现在提供了德语、英语和法语三个版本。

参见

项目文本基本知识 (页 75)
导出项目文本 (页 81)
翻译单个对象的项目文本 (页 79)
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使用文本列表 6
6.1 文本列表

简介   
可以集中管理要在报警中引用的文本。所有文本都存储在文本列表中。每个文本列表都具有

唯一的名称，通过该名称可以调用其内容。文本列表中的每个文本都分配有一个取值范围。

如果出现取值范围内的值，则调用相应文本。

可以将所有文本翻译成任意项目语言。此时用户有两种选择：

• 可以在列表中输入文本的译文。该列表位于项目树中的“语言和资源 > 项目文本”下。

• 可以将所有文本导入到一个 Office Open XML 格式的文件中，然后在电子数据表程序中

输入翻译。然后再导入译文。仅将数据导出至由合适的访问机制所保护的区域。仅导入

来自信任来源的文件。

项目中的每个设备都可以设置自己的文本列表。设备特定的文本列表仅与项目中的某个设备

有关，所以仅对该设备有效。因此，在项目树中，这些文本列表排列在设备下。设备特定文

本列表可由用户自定义，也可由系统创建。 

文本列表编辑器

文本列表编辑器分为上下两个区域。上面的区域显示各个文本列表。选择一个文本列表后，

所包含的文本和相关值范围将显示在下方区域。可在文本列表编辑器中单击相应列的表头以

按升序或降序对表列中的条目进行排序。

用户自定义和系统定义的文本列表

有两种类型的文本列表：

• 用户自定义文本列表 
用户可以自行创建用户自定义的文本列表并填充相应文本；即，用户可自行指定值范围

和相应文本。默认情况下，用户自定义文本列表的名称将以“USER”开头。可以将此名称

更改为任何合适的名称。

• 系统定义的文本列表 
系统定义的文本列表由系统创建，始终包含与设备相关的文本。在将设备插入项目时，将

立即自动创建这些列表。对于系统报警，文本列表的名称以“SYSTEM”开头。其包含的文

本列表名称和取值范围无法修改。只能编辑分配给单个取值范围的文本。
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用户自定义文本列表 系统定义的文本列表

用户可以创建新的文本列表和删除现有文本

列表。

用户无法创建新的文本列表或删除文本列表。

用户可以在文本列表中添加和删除取值范围。用户无法在文本列表中添加或删除取值范围。

用户可以指定取值范围以及相关的文本。 用户只能编辑与某个取值范围相关的文本。

参见

导出项目文本 (页 81)

6.2 创建用户自定义文本列表

可以为各个设备创建用户自定义文本列表。

要求

• 当前位于项目视图中。

• 项目已打开。

• 项目包括至少一个设备。

操作步骤

要创建用户自定义文本列表，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中单击设备左侧的箭头。
将显示排列在该设备下的元素。

2. 双击“PLC 消息文本列表”(PLC message text lists)。
将在表中列出的工作区内显示分配给该设备的所有文本列表。

3. 双击表中第一个空行。
将创建新的用户自定义文本列表。

4. 在“名称”列中输入新文本列表的名称。

5. 从“选择”(Selection) 列的下拉列表中选择要指定十进制、二进制还是位形式的取值范围。根
据设备不同，这里可能还提供了其它选项。

6. 在“注释”列中输入注释。
新的用户自定义文本列表已创建完毕，并且现在可以输入取值范围和文本。

使用文本列表
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6.3 编辑用户自定义文本列表

可以在用户自定义文本列表中输入取值范围和相应的文本。在项目树中，用户自定义文本列

表始终位于设备下。

要求

• 当前位于项目视图中。

• 项目已打开。

• 项目包括至少一个设备。

操作步骤   
要向用户自定义文本列表添加取值范围和文本，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中单击设备左侧的箭头。
将显示排列在下方的元素。

2. 双击“PLC 消息文本列表”(PLC message text lists)。
将在表中列出的工作区内显示分配给该设备的所有文本列表。

3. 在表中选择一个文本列表。
在工作区中显示选定文本列表的内容。在此处，可以输入取值范围，并将文本分配给各个取
值范围。

4. 在“范围始于”和“范围止于”列中输入所需的取值范围。必须按照为该文本列表选择的数
字格式进行输入。

5. 在“条目”列中输入各个取值范围的文本。

6.4 编辑系统定义的文本列表

在系统定义的文本列表中，可以修改分配给取值范围的各个文本。 
在项目树中，由系统定义的文本列表始终位于设备下。

要求

• 当前位于项目视图中。

• 项目已打开。

• 项目包括至少一个设备。

使用文本列表
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操作步骤   
要编辑指定了取值范围的系统定义文本列表中的文本，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中单击设备左侧的箭头。
将显示排列在下方的元素。

2. 双击“PLC 消息文本列表”(PLC message text lists)。
将在表中列出的工作区内显示分配给该设备的所有文本列表。

3. 在表中选择一个文本列表。
在工作区中显示选定文本列表的内容。您可以在其中添加或编辑分配给取值范围的文本。

4. 在“条目”列中输入各个取值范围的文本。

6.5 复制或移动文本列表

在一个 CPU 内或不同 CPU 间，可进行文本列表复制与移动。

复制文本列表

要复制文本列表，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，双击 CPU 中待复制文本列表的“PLC 报警文本列表”(PLC alarm text lists) 条目。
在工作区中，将以表格形式显示分配给该 CPU 的所有文本列表。

2. 右键单击待复制的文本列表。

3. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

4. 将光标放置在待插入文本列表的位置处。 
5. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。

– 如果将文本列表粘贴到同一个 CPU 中，则所粘贴的副本带有扩展名“_<连续编号>”。 
– 如果将文本列表粘贴到不同 CPU 中，且该 CPU 中已存在同名文本列表，则将打开“粘

贴”(Paste) 对话框。选择所需选项，然后单击“确定”(OK) 进行确认。

此外，也可通过按住 <Ctrl> 键的同时进行拖放操作，复制文本列表。

移动文本列表

要移动文本列表，请按以下步骤操作：

1. 在 CPU 中，双击项目树中待移动文本列表的“PLC 报警文本列表”(PLC alarm text lists) 条目。
在工作区中，将以表格形式显示分配给该 CPU 的所有文本列表。

2. 将待移动的文本列表拖放到新位置处。

使用文本列表

6.5 复制或移动文本列表
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6.6 导出文本列表

用户自定义文本列表可导出进行编译，然后再重新导入。这些文本将导出为一个扩展名为

“.xlsx”的 Office Open XML 文件。该文件可通过 Microsoft Excel 或其它电子数据表程序进行

编辑。

说明

导出限制

请注意，系统定义的文本列表不能导出。

要求

• 项目已打开。

• 项目中包括至少一个设备。

• 项目中已创建有文本列表。

• 文本列表编辑器已打开。

操作步骤

要导出文本列表，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，单击设备左侧的箭头。
将显示排列在该设备下的元素。

2. 双击“PLC 报警文本列表”(PLC alarm text lists)
在工作区中，将以表格形式显示已分配给该设备的所有文本列表。

3. 在该表格中，选择一个文本列表。
所选文本列表的条目将显示在工作区中。

4. 在工作区中，选择待导出的文本列表。

5. 在文本列表编辑器的工具栏中，单击“导出项目文本”(Export project texts) 图标。
“导出文本列表”(Export text lists) 对话框随即打开。

6. 在“选择待导出的文件”(Select file for export) 输入框中，指定导出文件的文件路径和文件名。

7. 选择待导入的项目语言。

8. 单击“导出”(Export)。
有关导出状态的消息随即显示。

结果

文档列表将导出为一个扩展名为“.xlsx”的 Office Open XML 文件。该文件将存储在指定文件

夹内。 

使用文本列表

6.6 导出文本列表
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6.7 导入文本列表

在电子表格程序中完成外部编译后，可将这些用户自定义文本列表导入 TIA Portal 中。

说明

导入限制

导出到其他编辑器的文本列表无法在文本列表编辑器中导入。

要求

• 项目已打开。

• 项目中包括至少一个设备。

• 项目中已创建有文本列表。

• 文本列表编辑器已打开。

操作步骤

要导入文本列表，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，单击设备左侧的箭头。
将显示排列在该设备下的元素。

2. 双击“PLC 报警文本列表”(PLC alarm text lists)
在工作区中，将以表格形式显示已分配给该设备的所有文本列表。

3. 在文本列表编辑器的工具栏中，单击“导入项目文本”(Import project texts) 图标。
“导入文本列表”(Import text lists) 对话框随即打开。

4. 在“导入文件”(Import file) 域中，选择导入文件的路径和文件名。

5. 单击“导入”(Import)。
有关导入状态的消息随即显示。

结果

系统将导入这些文本列表。在此过程中，系统将覆盖该项目文本列表内的现有数据，并增加

新的数据。系统仅导入项目中相应语言已激活的文本列表。

使用文本列表

6.7 导入文本列表
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使用存储卡 7
7.1 关于存储卡的基本知识

简介  
存储卡是插入式卡，具有多种类型，可用于多种用途。 根据设备类型或设备系列，存储卡

可用于各种用途，例如： 
• CPU 的装载内存 
• 用于项目、固化程序备份或任何其它文件的存储介质

• 执行固化程序更新的存储介质

• PROFINET 设备名称的存储介质 
如需了解关于相关存储卡的技术变型的信息以及一般处理信息，请参见相关的设备文档。 有
关在 TIA Portal 中操作存储卡的信息，请参见在线帮助中关键字“存储卡”(Memory Card) 下
的内容。

注意

存储卡不可用于 SIMATIC 设备

如果将 SIMATIC 存储卡用于非 SIMATIC 用途或者对它进行错误格式化，则将覆盖 SIMATIC 存
储卡的内部结构。 此结构不可恢复，并且 SIMATIC 存储卡对于 SIMATIC 设备变得不可用。

不得将存储卡用于非 SIMATIC 相关的用途，且不得使用第三方设备或 Windows 工具对 
SIMATIC 存储卡进行格式化。

参见

添加用户自定义读卡器 (页 94)
访问存储卡 (页 94)
显示存储卡的属性 (页 95)
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7.2 添加用户自定义读卡器

简介

如果没有自动检测到读卡器，则可以手动添加。

要求   
已打开项目视图。

步骤

要添加读卡器，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树。

2. 选择“项目”(Project) 菜单中的“读卡器/USB 存储器 > 添加用户自定义的读卡器”(Card Reader / 
USB memory > Add user-defined Card Reader) 命令。
将打开“添加用户自定义读卡器”(Add user-defined Card Reader) 对话框。

3. 在下拉列表框中，选择读卡器的路径。

4. 单击“确定”(OK) 确认输入。

参见

关于存储卡的基本知识 (页 93)
访问存储卡 (页 94)
显示存储卡的属性 (页 95)

7.3 访问存储卡

要求

• 读卡器中已插入存储卡。

• 已打开项目视图。

说明

一次不能使用多个存储卡。 只能将一个存储卡插入到读卡器中。

使用存储卡

7.3 访问存储卡
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步骤

要访问存储卡，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树。

2. 选择“项目”(Project) 菜单中的“读卡器/USB 存储器 > 读卡器/显示 USB 存储器”(Card Reader / 
USB memory > Card Reader / Show USB memory) 命令。
在项目树中会显示“读卡器/USB 存储器”(Card reader / USB memory) 文件夹。

3. 打开“读卡器/USB 存储器”(Card reader / USB memory) 文件夹。
现在即可访问存储卡。 

说明

如果有来自未安装产品的数据存储在内存卡上，则包含这些数据的文件夹将灰显。 如果

尝试访问这类文件夹，您将收到错误消息。 如果需要，请安装对应的产品。

参见

关于存储卡的基本知识 (页 93)
添加用户自定义读卡器 (页 94)
显示存储卡的属性 (页 95)

7.4 显示存储卡的属性

可以显示所使用的存储卡的属性。 请注意必须根据设备使用具有不同属性的存储卡。

要求

• 读卡器中已插入存储卡。

• 已打开项目视图。

步骤

要显示存储卡的属性，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要显示其属性的存储卡。

2. 在快捷菜单中选择“属性”命令。
将打开“存储卡 <存储卡名称>”对话框。 属性即显示在此对话框中。

使用存储卡

7.4 显示存储卡的属性
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参见

关于存储卡的基本知识 (页 93)
添加用户自定义读卡器 (页 94)
访问存储卡 (页 94)

7.5 显示控制器中存储卡内的数据

除了组态，诸如控制器的固件更新、HMI 画面或 HMI 备份之类的数据也可存储在控制器的

存储卡中。在线连接控制器时，该数据将显示在控制器项目树的“在线存储卡数据”(Online 
card data) 文件夹内。

要求

• 存储卡已插入控制器的读卡器中。

• 该存储卡中包含有可显示的数据。

• 项目视图已打开。

• 已在线连接该控制器。

操作步骤

要显示控制器存储卡中数据，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，打开该设备文件夹。 
2. 打开“在线存储卡数据”(Online card data) 文件夹。

相关数据将显示在子文件夹中。

使用存储卡

7.5 显示控制器中存储卡内的数据
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使用交叉引用 8
8.1 使用交叉引用

交叉引用简介

交叉引用列表提供项目中对象的使用概况。 可以看到哪些对象相互依赖以及各对象所在的

位置。 因此，交叉引用是项目文档的一部分。

您还可以直接跳到对象的使用位置。

可以在交叉引用列表中显示和定位的对象取决于所安装的产品。

编辑项目数据
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使用交叉引用

8.1 使用交叉引用
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用户自定义文档 9
9.1 使用用户自定义文档

项目或库内容的用户自定义文档 
在项目中或库中，用户可随时创建一些自己的内容。例如，块、变量或库类型。系统自带的

帮助系统中介绍了 TIA Portal 的功能，但并不涵盖用户自己创建的内容。因此，用户必须创

建用户自定义文档，说明项目的具体运行方式以及如何使用各个库类型。

用户可根据用户界面语言编写用户自定义文档。TIA Portal 中的默认用户界面语言为英语、德

语、法语、西班牙语、意大利语和简体中文。在创建用户自定义文档时，需要遵守以下几项

约定，将用户自定义文档和可以打开的对象进行匹配。

用户自定义文档可以是受支持的 Office 格式，或者编译为 CHM 格式的 HTML 帮助文件。

用户自定义文档的适用区域

例如，在 TIA Portal 的以下区域中可以使用用户自定义文档：

• 项目树

• “库”(Libraries) 任务卡

• 部分编辑器（取决于安装的产品），例如：

– 程序编辑器

支持 LAD、FBD、STL、SCL、GRAPH 和 CEM 编程语言。块调用还支持连接用户自定

义文档。

– “画面”(Screens) 编辑器

“画面”(Screens) 编辑器中可以使用 HMI 面板的画面和实例。

编辑项目数据
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用户自定义文档的目录

可将用户自定义文档保存在以下某个目录中：

• 项目文件夹

如果为项目中的对象创建用户自定义文档，则该帮助将保存在项目文件夹中。在项目传

递时，用户自定义文档也会一同传递。

• 全局库的目录

如果为全局库中的对象创建用户自定义文档，则该用户自定义文档将保存在全局库的目

录中。在全局库传递时，用户自定义文档也会一同传递。 
• 硬盘驱动器或网络驱动器上的中央目录

可以将用户自定义文档存储在硬盘驱动器或网络驱动器上的中央目录中。这样，可访问

每个项目中的用户自定义文档；或者放在网络驱动器上，整个项目组成员均可访问该用

户自定义文档。使用 XML 文件或在 TIA Portal 的设置中指定用户自定义文档的中央文件

目录。

用户自定义文档的主页

用户可以使用每一种语言为用户自定义文档创建一个单独的主页。用户自定义文档的主页可

以包含项目或库的常规帮助信息。主页必须保存在用于存放用户自定义文档的中央存储目录

中。

调用用户自定义文档

如果某个对象存在用户自定义文档，则可使用快捷键 <Shift+F1> 调用该文档。用户自定义

文档通常会以 Microsoft Windows 中相应文件格式所指定的标准程序打开。

按 <Shift+F1> 后，将按固定顺序在某些目录中搜索用户自定义文档。下面给出了搜索顺序：

1. 在中央目录中搜索用户自定义文档

  1.1 搜索 CHM 文件

  1.2 搜索其它文件格式的文档

2. 在项目或库目录中搜索

  2.1 搜索 CHM 文件

  2.2 搜索其它文件格式的文档

初在 TIA Portal 当前设置的用户界面语言的语言目录中执行搜索。如果该语言目录中未包

含任何帮助，则使用与英语语言目录中相同的顺序搜索用户自定义文档。

一旦在某个地点找到用户自定义文档，将打开该用户自定义文档并停止搜索。如果在所有这

些目录中都未找到用户自定义文档，则会按照上面所示的顺序搜索用户自定义文档的主页。

用户自定义文档

9.1 使用用户自定义文档
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在当前设置的用户界面语言的语言目录中再次搜索主页。如果在该处未找到主页，请搜索“英

语”(English) 语言目录。

调用日志

通过显示用户自定义文档的调用日志，可更为轻松快捷地访问用户自定义文档。日志内的报

警指示在其中搜索文档的目录以及调用用户自定义文档是否成功。此外，还会指示该文件期

望的文件名。这样，就可以确定命名文档以及用于保存用户自定义文档的目录的方式。调用

日志中的顺序与搜索用户自定义文档或主页时的顺序相同。

日志信息将显示在巡视窗口的“信息”(Info) 选项卡中。在显示调用日志之前，必须先在 TIA 
Portal 的设置中启用调用日志。为此，可在“设置 > 常规 > 用户文档”(Settings > General > 
User documentation) 中，选择复选框“显示用户自定义文档的调用日志”(Display call log for 
user-defined documentation)。此外，也可以通过 XML 文件激活显示调用日志。

参见

创建约定 (页 106)
使用 XML 文件指定设置 (页 102)
创建主页 (页 105)
创建用户自定义文档 (页 110)
调用用户自定义文档 (页 109)

9.2 在 TIA Portal 中指定设置

在 TIA Portal 的设置中指定用户自定义文档的以下设置：

• 在巡视窗口中显示调用日志

在巡视窗口的“日志 > 常规”(Info > General) 选项卡上显示用户自定义文档的调用日志。

该日志可帮助用户遵从调用用户自定义文档的约定。

• 在中央文件目录中搜索用户自定义文档

可以将用户自定义的文档保存在当前项目目录以外的目录中，以便可以跨项目使用文档。

• 用户自定义文档的中央目录

将跨项目文档存储在用户自定义文档的中央文件目录中。

用户自定义文档

9.2 在 TIA Portal 中指定设置
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说明

XML 组态文件优先于 TIA Portal 的设置

如果您使用 XML 组态文件并且已经在其中指定用户自定义文档的设置，则 XML 文件中的设

置具有优先权。刷新 XML 组态文件或重新启动 TIA Portal 后，将应用 XML 文件中的设置。您

在 TIA Portal 中所指定的设置将失效。

步骤

要指定用户帮助的中央存储位置，请执行以下步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。

2. 打开“常规 > 常规”(General > General) 区域。

3. 浏览至“用户文档”(User documentation) 部分。

4. 选中“显示用户自定义文档的调用日志”(Display call log for user-defined documentation) 复
选框，以便在巡视窗口中显示用户自定义文档的调用日志。

5. 选中“在中央目录中搜索用户自定义文档”(Search for user-defined documentation in a central 
directory) 复选框，以便将用户自定义文档存储在跨项目目录中。

6. 在“用户自定义文档的中央目录”(Central directory for user-defined documentation) 字段中
指定用于保存跨项目文档的路径。

参见

使用 XML 文件指定设置 (页 102)

9.3 使用 XML 文件指定设置

作为在 TIA Portal 中指定设置的一种备选方法，可以在 XML 文件中指定用户自定义文档的设

置。XML 文件也是用于集成企业库的文件。

如果使用 XML 组态文件并且已经在其中指定用户自定义文档的设置，则 XML 文件中的设置

具有优先权。刷新 XML 组态文件或重新启动 TIA Portal 后，将应用 XML 文件中的设置。TIA 
Portal 中指定的设置将失效。

用户自定义文档

9.3 使用 XML 文件指定设置
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在 XML 组态文件中，可设置以下选项：

• 在巡视窗口中显示调用日志

在巡视窗口的“日志 > 常规”(Info > General) 选项卡上显示用户自定义文档的调用日志。

该日志可帮助用户遵从调用用户自定义文档的约定。

• 在中央文件目录中搜索用户自定义文档

可以将用户自定义的文档保存在当前项目目录以外的目录中，以便可以跨项目使用文档。

• 用户自定义文档的中央目录

将跨项目文档存储在用户自定义文档的中央文件目录中。

操作步骤

要指定用户自定义文档的设置，请按以下步骤操作：

1. 如果未使用 XML 组态文件集成公司库，则需创建一个名为“CorporateSettings.xml”的 XML 文
件。如果已使用组态文件，可跳至步骤 3。
组态文件必须使用“UTF-8”编码保存。

2. 将该文件保存到计算机上的以下目录中：
C:\ProgramData\Siemens\Automation\Portal V17\CorporateSettings\

3. 在 XML 组态文件中，输入以下内容。

4. 调整用户自定义文档的显示属性。并在 XML 组态文件中通过注释信息定义各元素的含义。使
用值“true”激活功能。使用值“false”禁用功能。
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XML 组态文件的内容

在 XML 组态文件中必须包含以下内容：

XML
<?xml version="1.0" encoding="utf-8"?>
<Document>
 <Settings.Settings ID="0">
  <ObjectList>
   <Settings.General ID="1" AggregationName="General">
    <!-- 此处为全局公司库的相关设置（如果有）。 -->
    <ObjectList>
 
<!-- 企业库部分 -->
     <Settings.General ID="1" AggregationName="General">
     <AttributeList>
      <CorporateLibraryPaths>
      <!-- 两个条目的示例 -->
      <Item>F:\CorporateLibraries\Corporate_Library_1\Corporate_Library_1.al17</
Item>           <Item>F:\CorporateLibraries\Corporate_Library_2\CorporateLibraries.al17</
Item>
      <!-- 在此，可输入其它全局库（如果有）。 -->           </CorporateLibraryPaths>
    </AttributeList>
   </Settings.General>
<!-- 企业库部分结束 -->
 
<!-- 用户自定义文档部分 -->
     <Settings.UserDocumentation ID="2" AggregationeName="UserDocumentation">
      <!-- 在以下部分，将指定显示用户自定义文档的相关值。 -->
      <AttributeList>
       <!-- 激活或取消激活访问日志的显示。 -->
       <DisplayLogInformation>
        <Value>true</Value>
        </DisplayLogInformation>
       <!-- 激活或取消激活中央目录中用户自定义文档的搜索。 -->
       <EnableLookupFromCentralStorageLocation>
         <Value>true</Value>
       </EnableLookupFromCentralStorageLocation>
       <!-- 指定用户自定义文档的中央目录。 -->
       <CentralStorageLocation>
        <Value>D:\CorporateDocumentation\UserDocumentation\</Value>
       </CentralStorageLocation>
      </AttributeList>
     </Settings.UserDocumentation>
<!-- 用户自定义文档部分结束 -->
 
    </ObjectList>
   </Settings.General>
  </ObjectList>
 </Settings.Settings>
</Document>
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参见

使用用户自定义文档 (页 99)
在 TIA Portal 中指定设置 (页 101)
调用用户自定义文档 (页 109)
创建主页 (页 105)

9.4 创建主页

可以为用户自定义文档设计主页。主页可以是一个 HTML 页面，既可以保存为 CHM 文件，也

可以保存在相应的语言目录中。还可以使用用户自定义文档支持的其它文件格式。可以在 
TIA Portal 外部设计用户自定义文档主页。

步骤

要创建主页，请按以下步骤操作：

1. 以 HTML 格式或用户自定义帮助支持的任何其它文件格式设计文件。

2. 将该文件命名为“Home”。
3. 将文件复制到硬盘驱动器或网络驱动器上用于存储用户自定义文档的中央目录：

<用户自定义文档的中央目录>\<相应语言的文件夹>
4. 如果相应语言的文件夹不存在，则立即创建该文件夹。

或者：如果是创建了一个 CHM 文件的主页，则可将主页放在 CHM 文件的主目录中。

主页的样例组态

以下为符合条件的正确路径：

• 用户自定义文档采用西班牙语。

• 主页是一个 HTML 文件。

符合以上条件的路径如下所示：

<用户自定义文档的中央目录>\es-ES\Home.html

参见

使用 XML 文件指定设置 (页 102)
使用用户自定义文档 (页 99)
创建约定 (页 106)
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调用用户自定义文档 (页 109)
显示调用日志 (页 109)
创建用户自定义文档 (页 110)

9.5 创建约定

必须遵循某些约定才能确保在正确地点调用用户自定义文档：

• 用户自定义文档必须保存在正确的目录中。

• 文件名必须与 TIA Portal 中的对象名完全相同。 
为防止在计算机上执行恶意代码，只允许使用被认定为相对安全的文件格式。

支持的文件格式

可将用户自定义文档创建为以下某种文件格式：

• Microsoft Word (.docx)
• Microsoft Excel (.xlsx)
• Microsoft PowerPoint (.pptx 和 .ppsx)
• HTML 页面（.htm 或 .html）
• Microsoft XPS (.xps)
• 富文本格式 (.rtf)
• 文本文档 (.txt)
• 编译后的 HTML 帮助 (.chm)
• PDF 文档(.pdf)
可以使用 HTML 格式保存用户自定义文档的主页，或者将主页保存在 CHM 文件中。

注意

计算机感染恶意代码

如果用户自定义文档包含恶意代码，则会感染计算机，尤其是 HTML 页面和 CHM 文件，很

容易包含恶意代码。

请确保用户自定义文档来源可靠。此外，还需要采取相应的标准安全措施进行防范，例如

使用防火墙和 新的病毒扫描程序。

用户自定义文档
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用户自定义文档的目录

可将用户自定义文档保存在以下某个目录中：

• 项目文件夹：

UserFiles\UserDocumentation\<相应语言的文件夹>\<对象类别>
• 全局库的目录：

UserFiles\UserDocumentation\<相应语言的文件夹>\<对象类别>
• 硬盘驱动器或网络驱动器上的中央目录：

<用户自定义文档的中央目录>\<相应语言的文件夹>\<对象类别>\
用户自定义文档必须位于相应语言所对应的子文件夹内。下表列出了安装用户语言默认所对

应的语言文件夹：

语言 子文件夹

德语 \de-DE
英语 \en-US
西班牙语 \es-ES
法语 \fr-FR
意大利语 \it-IT
简体中文 \zh-CN

语言文件夹中必须包含每个对象类别的单独子文件夹。并为需提供用户自定义文档的对象创

建相应的子文件夹。通常使用对象类别的英文标识。下表列出了 TIA Portal 中 重要对象类

别的英文标识:

对象类别 英文标识

HMI 画面 Screens
组织块 (OB) Organization Blocks
函数块 (FB) Function Blocks
函数 (FC) Functions
数据块 Data Blocks
库中的类型 Library Types
库中的模板副本 Master Copies
项目树中的项目节点 Projects
项目树、项目库或全局库中所有的文件夹类型 Folders
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9.5 创建约定

编辑项目数据

编程和操作手册, 11/2022 107



对象类别 英文标识

项目树中的所有链接类型，例如“添加新块”、“添

加新设备”等等。

ShortCut

“库”(Libraries) 任务卡中的库 Libraries

如果无法确定对象类别的英文标识，则可将 TIA Portal 的用户界面语言更改为英语。或使用 
<Shift+F1> 打开对象的用户自定义文档，在调用日志中查看对象类别的正确标识。

允许的文件名

文件名必须与 TIA Portal 中的对象名完全相同。

但文件名在 Microsoft Windows 下有一定限制。文件系统中的限制条件同样适用于硬盘驱动

器格式。文件名称中只能包含特定的字符，并且不能超过一定的长度。文件名的限制条件根

据所使用的 Windows 版本以及硬盘驱动器的文件系统不同而不同。

为确保能够正常调用帮助，请仔细阅读 Microsoft Windows 文档中的限制条件。

CHM 文件的特性

可以将 CHM 文件直接存储在相应的语言文件夹中。但必须在实际的 CHM 文件中包含相应

对象类别的文件夹。在编译的 CHM 文件中，各个 HTML 文件的名称还必须与 TIA Portal 中
的对象名完全相同。

说明

打开网络驱动器上的 CHM 文件

如果 CHM 文件保存在网络驱动器上，则在新版本的 Microsoft Windows 中将无法正确显示。

这是由于操作系统中安全规范的规定。Windows Server 2003 SP1 之后的所有 Microsoft 
Windows 版本都受此影响。

通过更改 Microsoft Windows 中的注册表数据库，可绕过这些安全规范。 
但为了确保计算机的安全性，请只将 CHM 文件保存在计算机本地，同时请勿更改注册表数

据库。

参见

使用用户自定义文档 (页 99)
创建主页 (页 105)
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9.6 调用用户自定义文档

将以当前设置的用户界面语言打开用户自定义文档。 如果没有当前设置的用户界面语言的

用户自定义文档，则会打开英文版本的用户自定义文档。 如果不存在用户自定义文档，则

会搜索主页。

要求

已按照约定保存用户自定义文档或主页。

步骤

要打开用户自定义文档，请按以下步骤操作：

1. 选择要显示用户自定义文档的对象。

2. 按下 <Shift+F1> 键。
将打开合适的用户自定义文档或主页。

参见

使用用户自定义文档 (页 99)
创建主页 (页 105)
使用 XML 文件指定设置 (页 102)
显示调用日志 (页 109)

9.7 显示调用日志

调用日志用于检查用户自定义文档是否已正确连接。 调用日志中显示了搜索用户自定义文

档或主页的目录。 在调用日志中，还将显示调用该用户自定义文档所需的各文件名称。

要求

在 TIA Portal 的设置中或使用 XML 文件启用调用日志。

步骤

要显示调用日志，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，打开“信息”(Info) 选项卡。

2. 打开“常规”(General) 选项卡。
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3. 选择待调用帮助信息的对象。

4. 按下 <Shift+F1> 键。
可能时，还将打开匹配的用户自定义文档或用户自定义文档主页。 无论那种情况，巡视窗口
中都将显示打开的用户自定义文档。 同时还有可能显示不包含用户自定义文档的目录。

参见

调用用户自定义文档 (页 109)
创建主页 (页 105)

9.8 创建用户自定义文档

在 TIA Portal 外部的项目或全局库中为各个元素创建用户自定义的文档。也可以使用所有可

用的用户界面语言创建用户自定义文档。

如果要创建一个 CHM 文件格式的用户自定义文档，则创建过程会与其它文件格式的略有不同。

相关信息，请参见“创建约定 (页 106)”部分。

将用户自定义文档创建成单个文件

要将用户自定义文档创建成单个文件，请按以下步骤操作：

1. 创建一个有效格式的文件。

2. 将文件命名为与待调用该用户自定义文档的对象相同的名称。
例如，如果要调用库类型的帮助信息，则需将该帮助文件命名为与该类型相同。

3. 根据是创建一个项目用户自定义文档还是创建一个全局库用户自定义文档，可将该文件复制
到以下某个存储位置中：

– “UserFiles\UserDocumentation\<相应语言的文件夹>\<对象类别>”下的项目文件夹

– “UserFiles\UserDocumentation\<相应语言的文件夹>\<对象类别>”下全局库的目录

– 硬盘驱动器或网络驱动器上的中央目录：

<用户自定义文档的中央目录>\<相应语言的文件夹>\<对象类别>\
如果相应语言的文件夹或对象类别的文件夹不存在，则需在复制文件之前创建相应的文件夹。

用户自定义文档的样例组态

以下为符合条件的正确路径：

• 用户自定义文档适用于全局库中的类型。

• 用户自定义文档采用法语。

• 该类型名为“commande de moteur”。

用户自定义文档
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• 该用户自定义文档与全局库一起提供。

• 用户自定义文档以 Microsoft PowerPoint 格式创建。

符合以上条件的路径如下所示：

<全局库的文件夹>\UserFiles\UserDocumentation\fr-FR\Library Types\commande de 
moteur.pptx

将用户自定义文档创建成 CHM 文件

要提供 CHM 格式的用户自定义文档，请按以下步骤操作：

1. 在 Windows 资源管理器中，为每个待创建用户自定义文档的对象类别创建文件夹。使用对象
类别的英文标识。

2. 为每个待提供用户自定义文档的对象创建 HTML 文件。将文件命名为与待调用该用户自定义
文档的对象相同的名称。例如，如果要提供库类型的用户自定义文档，则需将该 HTML 文件
命名为与该类型相同。

3. 将 HTML 文件存储在相关对象类别的对应文件夹中。

4. 使用 Microsoft HTML Help Workshop 创建 CHM 文件。与 HTML 文件采用相同的文件夹结构。

5. 将该 CHM 文件复制到以下某个存储位置：

– “UserFiles\UserDocumentation\<相应语言的文件夹>”下的项目文件夹

– “UserFiles\UserDocumentation\<相应语言的文件夹>”下的全局库目录

– 硬盘驱动器或网络驱动器上的中央目录：

<用户自定义文档的中央目录>\<相应语言的文件夹>
如果相应语言的文件夹不存在，则需在复制该 CHM 文件之前创建该语言文件夹。

参见

创建主页 (页 105)
创建约定 (页 106)
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。

Siemens AG
Digital Industries
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
德国

Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利

Copyright © Siemens AG 2022.
保留所有权利
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TIA Portal 中用户管理的基本知识 1
简介

TIA Portal 可以对项目执行用户管理 (UMAC - User Management and Access Control)。即，

在项目中创建用户和角色并进行管理。此外，还可对项目进行保护，定义特定用户执行某些

特殊功能。设置项目保护时，可创建项目管理员用户。之后，可创建其他用户，然后为这些

用户分配具有特定权限的角色。如果激活项目保护，则该项目只能由授权用户打开和编辑。

注意不可撤销项目保护。

项目管理员可向项目中添加以下用户和用户组：

• 本地项目用户：

本地项目用户是在 TIA Portal 项目中定义及管理的用户。这些用户帐户仅在一个项目中有

效。如果在一个项目中创建整个自动化解决方案，则可使用项目用户帐户。 
此外，系统还创建本地项目用户“Anonymous”。此用户不需要使用密码进行身份验证。通

过角色即可为该用户分配特定权限。请注意，如果为该用户分配过多权限，则项目安全

性会大大降低。默认情况下，匿名用户处于禁用状态，并且无法删除。

• 全局用户及用户组： 
这些用户帐户在 TIA Portal 之外的 UMC (User Management Component) 中定义和管理。

可将全局用户和用户组导入到其所要使用的各 TIA Portal 项目中。要从 UMC 添加用户和

用户组，需要在 UMC 中具有相关权限。全局用户也可以使用单点登录方法进行身份验

证。 
为确保用户或用户组中的成员可登录一个受保护的项目或运行系统中，该用户或用户组需在

相应的项目中激活。 
可为这些用户或用户组指定特定的角色，并将这些角色与以下功能权限一一对应： 
• 常规和特定的工程组态功能权限

• 系统定义的运行系统功能权限

• 用户自定义的运行系统功能权限

一个角色可指定多个功能权限。有关功能权限的更多信息，请参见“功能权限概览 
(页 15)”。 

管理用户和角色
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受保护项目中还存在以下系统定义的角色。

• “工程组态管理员”

首个创建的项目用户将被分配为“工程组态管理员”角色。默认情况下，该角色具有全

部工程组态功能权限。每个项目至少需要一个管理员，对项目进行编辑和安全设置。此

外，也可为其他用户指定该权限，对用户和角色进行管理。 
• “工程组态标准用户”

除了“管理用户和角色”、“查看安全设备组态”、“编辑安全设备组态”、“编辑安

全相关项目数据”和“升级项目”之外，该角色还拥有所有的工程组态功能权限。

无法更改或删除这些系统角色。可创建其它角色并为其分配所需功能权限。

说明

有关本地用户管理的更多信息

除了项目中的用户管理之外，还可在 TIA Portal 的某些特定区域进行用户管理，如安装有 
Advanced Runtime 的 WinCC 面板。 

用户设置

本地项目用户可指定以下设置：

• 用户名： 
登录项目时所需的本地项目用户名。

• 密码： 
管理员指定的密码，项目用户可通过此密码登录项目。项目用户之后可更改该密码。

• 身份验证方式： 
运行系统的身份验证方法由管理员定义。在 TIA Portal 中，不对身份验证方式进行评估。

可采用以下两种方式：

– 密码：使用 TIA Portal 或 UMC 中定义的密码进行登录。

– Radius：通过存储密码的 RADIUS 服务器进行登录。此选项仅适用于支持通过 RADIUS 
服务器登录的设备。

• 运行系统超时时间

用户从设备上注销后的时间。根据设备不同，可以仅当无任何操作时才进行注销，也可

在设定的时间进行注销。更多信息，请参见相应设备文档。

• 注释

有关各个项目用户的注释。

TIA Portal 中用户管理的基本知识
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UMC - 用户管理组件

此外，还可在一台或多台计算机中安装“用户管理组件”(UMC) 软件包，实现用户的统一管

理。安装过程将创建一个系统，对 UMC 进行交互式安装（UMC 环网服务器、UMC 服务

器）。之后，再在 UMC 系统中定义用户和用户组，或从 Windows 活动目录中导入。安装 
UMC 之后，可在 TIA Portal 中访问 UMC 服务器，将服务器中定义的用户和用户组添加到 TIA 
Portal 的用户管理中，并在 TIA Portal 项目中为各种角色分配所需功能权限。

但无法在 TIA Portal 中更改从 UMC 添加的用户和用户组的数据。例如，即使项目管理员，也

不能更改 UMC 用户或 UMC 用户组的密码或其它数据。该规则仅适用于 UMC。但可以将 TIA 
Portal 中的用户管理与 UMC 进行同步，或检查同步状态。这样，可避免 UMC 中的全局用户

和用户组与 TIA Portal 中所导入的 UMC 用户或 UMC 用户组存在不一致现象。

UMC 服务器上的许可授权

• UMC 服务器作为 TIA Portal 安装数据存储介质的一部分。

• 安装该软件后，无需许可证也可管理多达 10 个用户账户，而其他用户账户则需具有许可

证。

• 累加许可证。如果包含多个许可证，则支持的用户账号总数为许可证的合计值。

• “用户管理组件”域中的环网服务器需要该许可证。如果使用 365 天有效期的租赁许可证，

则可直接下载许可证证书 (CoL)。

软件/许可证 订货号

TIA Portal 用户管理组件 (UMC)
租赁许可证，100 个用户账户，有效期 365 
天

下载许可证证书

6ES7823-1UE30-0YA0

TIA Portal 用户管理组件 (UMC)
租赁许可证，4000 个用户账户，有效期 365 
天

下载许可证证书

6ES7823-1UE10-0YA0

说明

UMC 文档

UMC 安装文件和英文版的 UMC 文档包含 TIA Portal 的安装数据存储介质中（“..\support”，
“...\Documents\Readme\English”）。 
在开始执行用户管理之前，强烈建议通读 UMC 文档，尤其是“安全应用程序数据支持 
(SADS)”部分。在 TIA Portal 中执行用户管理时必须使用 SADS。

TIA Portal 中用户管理的基本知识
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另请参见“西门子工业在线支持网站中的用户管理组件 (UMC) (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109780337)”

TIA Portal 和 Multiuser Engineering 中的用户管理

TIA Portal 与 Multiuser Engineering 组合使用进行用户管理时，需注意以下信息： 
• 只能在服务器会话中更改多用户项目的用户管理，不能在本地会话中更改。

• 将采用用户管理进行保护的单用户项目上传到多用户服务器时，形成的多用户项目也将

受到保护。该项目中包含的用户和用户组及其密码保留不变。因此，如果这些用户具有

相应的用户权限，则可继续登录到多用户项目的本地会话中。

• 如果使用用户管理对之前未保护的本地会话进行保护，则在检入并更新本地会话后，该

保护将立即删除。这是因为，服务器上的多用户项目未保护。这一规则同样适用于多个

操作员对本地会话进行保护。 
• 如果使用用户管理对服务器上的多用户项目进行保护，则由该多用户项目创建的本地会

话在更新后将受到保护。 
• 从使用用户管理进行保护的本地会话进行注销时，其他用户仍将保留登录到多用户项目

的本地会话中。注销操作不会影响其他用户。因此，本地会话将关闭。 
• 如果在处理不受保护的本地会话过程中，使用用户管理对服务器上的多用户项目进行保

护，而且没有为该用户帐户分配“打开并编辑项目”功能权限，则无法检入对本地会话

的所有更改，也无法更新本地会话。 
有关 Multiuser Engineering 的更多信息，请参见“Multiuser Engineering 简介”部分。

TIA Portal 中用户管理的基本知识
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TIA Portal 和工艺对象中的用户管理

对于 TIA Portal 与工艺对象组合使用时的用户管理，需注意以下信息：

• S7-1500/1500T Motion Control V3.0 及以上版本的工艺对象

组态工艺对象 V3.0 及以上版本时，需要具有“编辑 PLC 程序”功能权限。

要使用编辑器进行调试、运动系统跟踪和在线校准并在线更改相关值时，需具有以下三

种功能权限：

– 编辑 PLC 程序

– 在线修改 PLC 程序

– 监视 PLC 程序

要离线校准运动系统时，需具有“编辑 PLC 程序”权限。

要诊断工艺对象，需具有“监视 PLC 程序”权限。

• S7-1200 Motion Control 工艺对象和 PID
要组态工艺对象，需具有“编辑 PLC 程序”功能权限。

要组态硬件相关参数，还需具有“编辑硬件配置”功能权限。

要使用编辑器进行在线调试和在线更改值，需具有以下三种权限：

– 编辑 PLC 程序

– 在线修改 PLC 程序

– 监视 PLC 程序

要诊断工艺对象，需具有“监视 PLC 程序”权限。

• Openness
要使用 Openness API 对工艺对象进行编辑，除了具有“通过 Openness API 编辑项目”

功能权限外，还需具有 STEP 7 中进行直接编辑的同等权限。

TIA Portal 中的用户管理与 SCOUT TIA 中的 SIMOTION 组态

TIA Portal 中的用户管理和 SCOUT TIA 中的 SIMOTION 组态配合使用时，需注意以下要求：

• 要打开和编辑 SIMOTION 组态，用户需具有“编辑硬件配置”功能权限。

• 如果不具有“编辑硬件配置”功能权限，只能保存 SCOUT 数据。此时，将无法与 TIA 
Portal 保持完全同步。

参见

在 TIA Portal 中单点登录 (页 11)
全局用户及用户组基础知识 (页 43)
用户管理设置 (页 13)

TIA Portal 中用户管理的基本知识
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用户管理中的功能权限 (页 15)
激活项目保护 (页 35)
设置密码策略 (页 37)
管理本地项目用户 (页 39)
激活或禁用匿名用户 (页 51)
管理角色 (页 53)
分配角色 (页 57)
打开受保护的项目 (页 59)
更改密码 (页 61)
更改用户 (页 63)
锁定项目 (页 65)
注销项目 (页 67)
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在 TIA Portal 中单点登录 2
简介

在 TIA Portal 中，可使用 UMC (User Management Component) 进行单点登录身份验证。即，

用户只需进行一次身份验证即可处理受保护的项目或运行系统。此时，要求在 TIA Portal 设
置中，将默认身份验证过程设置为“单点登录”(Single sign-on)，并且相应项目中的全局用

户或全局用户组具有所需的功能权限。

有关 UMC 的更多信息和文档路径，请参见“TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)”部分。

组态单点登录

可通过 UMC 中的命令行状态单点登录，也可通过 TIA Administrator 进行组态。 
更多信息，请参见 TIA Portal 安装数据存储介质中的 UMC  文档或 TIA Administrator 在线帮助。

UMC 状态应用程序

如果 UMC 已安装并组态为单点登录，则 UMC 状态应用程序将位于 Windows 任务栏的通知

区域。可使用该应用程序执行以下功能：

• 登录或注销单点登录会话

• 更改用户

• 更改密码

此外，UMC 状态应用程序还显示当前登录的用户。

管理用户和角色
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用户管理设置 3
3.1 用户管理设置概述

概述

下表列出了在用户管理中的“安全 > 访问保护”(Security > Access protection) 下可执行的设

置：

组 设置 说明

用户身份验证 标准程序 指定默认使用的身份验证方法。可

以选择以下选项之一：

• “要求用户名和密码”：

打开项目时会显示登录对话框，

可在其中使用现有用户帐户登

录。

另请参见“打开受保护的项目 
(页 59)”

• “使用匿名用户”：

匿名用户帐户不需要输入密码。

因此会直接打开项目，而不显示

登录对话框。

另请参见“激活或禁用匿名用户 
(页 51)”

• “使用单点登录会话”：

打开项目时，应用激活单点登录

会话的用户。如果未激活任何单

点登录会话，则弹出单点登录对

话框。 
项目自动锁定 所有用户类型均激活项目自动锁定 指定会话超时过后锁定项目。需要

再次进行身份验证才能继续处理项

目。请注意，以匿名用户进行登录

时，该项目无法锁定。 
本地项目用户的会话超时时间（分

钟）

设置各项目用户会话超时的时间

段。对于全局用户和单点登录用

户，在 UMC 中进行此设置。

此外，在“常规 > 用户名”(General > User Name) 下，可指定将登录用户的名称用作用户名。

管理用户和角色
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另请参见“程序设置概述”

参见

更改用户管理设置 (页 14)

3.2 更改用户管理设置

操作步骤

要更改用户管理设置，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。

2. 在导航区中，选择组“安全 > 访问保护”(Security > Access protection) 或“常规 > 常规 > 用
户名”(General > General > User name)。

3. 更改所需设置。

结果

更改将在下次登录时生效。

参见

用户管理设置概述 (页 13)

用户管理设置

3.2 更改用户管理设置

管理用户和角色
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用户管理中的功能权限 4
4.1 功能权限概述

可为这些用户或用户组指定特定的角色，并将这些角色与各种功能权限一一对应。这些功能

权限定义了用户可使用的 TIA Portal 的功能。功能权限分为工程组态功能权限和运行系统功

能权限。

工程组态功能权限

下表简要列出了 TIA Portal 中受保护项目的工程组态功能权限：

功能权限 描述 保护目标

以只读权限打开项目 
(页 17)

仅具有此功能权限的用户可以打开项目，但无法修改项目。 项目数据

打开并编辑项目 
(页 18)

具有此功能权限的用户可以打开和修改项目。 项目数据

升级项目 (页 33) 具有此功能权限的用户可以升级项目。 项目数据

导入项目文本 
(页 32)

具有此功能权限的用户可以导入项目文本。 TIA Portal 
用户界面

管理用户和角色 
(页 18)

具有此功能权限的用户可以管理项目的用户和角色。 项目数据

查看安全设备组态 
(页 19)

具有该功能权限的用户可查看安全模块的组态。 项目数据

编辑安全设备组态 
(页 19)

具有该功能权限的用户可查看并编辑安全模块的组态。 项目数据

查看并编辑 SiVArc 规
则 (页 20)

具有该功能权限的用户可显示并编辑 SiVArc 规则。 TIA Portal 
用户界面

编辑硬件配置 
(页 20)

具有此功能权限的用户可以更改硬件配置。 TIA Portal 
用户界面

创建并编辑跟踪 
(页 21)

具有此功能权限的用户可以使用跟踪功能。 TIA Portal 
用户界面

编辑库类型 (页 22) 具有此功能权限的用户可以更改库类型。 TIA Portal 
用户界面

管理用户和角色
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功能权限 描述 保护目标

通过 Openness API 
编辑项目 (页 23)

具有此功能权限的用户可通过 TIA Portal Openness 对项目进行编辑。 TIA Portal 
Openness 
API

组态 HMI (页 24)。 具有此功能权限的用户可组态一个 HMI 设备。 TIA Portal 
用户界面

下载 HMI 设备 
(页 24)

具有此功能权限的用户可将项目下载到一个 HMI 设备。 TIA Portal 
用户界面

维护 HMI 设备 
(页 25)

具有此功能权限的用户可执行 HMI 设备维护任务。 TIA Portal 
用户界面

编辑安全相关的项目

数据 (页 25)
具有此功能权限的用户可以通过 STEP 7 Safety 编辑项目数据。 项目数据

编辑 PLC 程序 
(页 26)

具有此功能权限的用户可以离线编辑 PLC 程序。 TIA Portal 
用户界面

下载 PLC (页 27) 具有此功能权限时的用户可将 PLC 程序下载到 PLC 中，或者从在线备份中

恢复设备的组态。

TIA Portal 
用户界面

在线修改 PLC 程序 
(页 28)

具有此功能权限的用户可在线修改 PLC 程序。 TIA Portal 
用户界面

监视 PLC 程序 
(页 29)

具有此功能权限的用户可以监视 PLC 程序。 TIA Portal 
用户界面

下载到其它设备 
(页 32)

具有此功能权限的用户可下载到除 HMI 设备或 CPU 之外的设备。 TIA Portal 
用户界面

编辑驱动应用 
(页 29)

具有该功能权限的用户可以使用 Startdrive 来编辑驱动装置的组态。排除

所有安全设置。 
TIA Portal 
用户界面

编辑驱动的 Safety 
Integrated 应用 
(页 30)

具有该功能权限的用户可以编辑驱动的安全组态并执行安全验收测试。 TIA Portal 
用户界面

在手动模式下控制驱

动 (页 31)
具有该功能权限的用户可以通过项目激活对驱动的主控制权，然后执行有

针对性的驱动优化。 
TIA Portal 
用户界面

下载到驱动装置 
(页 31)

具有该功能权限的用户可使用 Startdrive 将项目中的组态下载到驱动装置

中。

TIA Portal 
用户界面

用户管理中的功能权限

4.1 功能权限概述

管理用户和角色
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每个工程组态功能权限都有特定的保护目标。保护目标是受功能权限保护的区域。可以是下

列保护目标：

• 项目数据

项目中的数据受到以“项目数据”为保护目标的功能权限的保护。这与是通过 TIA Portal 
用户界面还是通过 TIA Portal Openness API 访问项目无关。

• TIA Portal 用户界面

对于以“TIA Portal 用户界面”为保护目标的功能权限，使用相应界面区域的过程受到保

护。可对整个编辑器进行保护，也可以只保护特定功能。项目数据未受到显式保护。 
• TIA Portal Openness API

通过 TIA Portal Openness API 对项目进行的写访问受到以“ TIA Portal Openness API”作为

保护目标的的功能权限的保护。项目数据未受到显式保护。

使用某些功能权限时，必须同时分配其它特定的功能权限。激活此类功能权限后，相关功能

权限随后也会激活。例如，激活“编辑 PLC 程序”功能权限时，“打开并编辑项目”功能权

限将同时激活。但是，如果禁用所需功能权限，则不会禁用相关功能权限。 

WinCC Unified 的运行系统功能权限

除了工程组态功能权限外，系统还定义有 WinCC Unified 运行系统功能权限。除此之外，用

户也可自定义功能权限并进行分组。

更多信息，请参见：

• 系统定义的运行系统权限 
• 管理用户自定义的运行系统权限

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)

4.2 功能权限“以只读权限打开项目”

说明

具有“以只读权限打开项目”功能权限时，用户只能打开相应项目而不能进行修改。该功能

权限可对项目数据进行保护。要进行更改，用户还必须具有其它相应功能权限。但打开在线

和诊断视图时，无需具有其它功能权限。 

用户管理中的功能权限

4.2 功能权限“以只读权限打开项目”

管理用户和角色
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参见

功能权限概述 (页 15)

4.3 功能权限“打开并编辑项目”

说明

具有“打开并编辑项目”功能权限时，用户不仅可以打开相应项目还可以进行修改。要执行

特定功能，可能还需要其它功能权限。S7-1500 Motion Control V1.0 和 V2.0 的所有工艺对

象都允许使用。

参见

功能权限概述 (页 15)

4.4 “管理用户和角色”功能权限

说明

具有“管理用户和角色”功能权限时，用户可以对项目中的用户和角色进行管理。 

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

参见

功能权限概述 (页 15)

用户管理中的功能权限

4.4 “管理用户和角色”功能权限

管理用户和角色
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4.5 功能权限“查看安全设备组态”

说明

具有“查看安全设备组态”功能权限时，用户可以显示安全模块的组态，但不能对组态进行

更改。

说明

需要的其它功能权限

• “以只读权限打开项目”

更多信息

更多信息，请参见“安全功能中用户管理的特点”部分。 

参见

功能权限概述 (页 15)

4.6 功能权限“编辑安全设备组态”

说明

具有“编辑安全设备组态”功能权限时，用户可以查看并编辑安全模块的组态。

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

• “编辑硬件配置”

更多信息

更多信息，请参见“安全功能中用户管理的特点”部分。 

参见

功能权限概述 (页 15)

用户管理中的功能权限

4.6 功能权限“编辑安全设备组态”

管理用户和角色
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4.7 功能权限“查看并编辑 SiVArc 规则”

说明

具有“查看并编辑 SiVArc 规则”功能权限时，用户可显示并编辑 SiVArc 规则。

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

更多信息

更多信息，请参见“SIMATIC Visualization Architect”部分。 

参见

功能权限概述 (页 15)

4.8 “编辑硬件配置”功能权限

说明

具有“编辑硬件配置”功能权限时，用户可以编辑项目中的硬件配置。

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

如果没有“编辑硬件配置”功能权限，则会在以下用户界面中阻止所有可能导致项目中硬件

配置更改的操作：

• 硬件和网络编辑器中的所有表格和视图，包括巡视窗口中的设备属性。

• 项目浏览区

• 支持开放用户通信的连接参数分配，例如，用于“TSEND_C”通信块的组态（还需要“编辑 
PLC 程序”权限）

• 设备特定的参数分配编辑器

用户管理中的功能权限

4.8 “编辑硬件配置”功能权限

管理用户和角色
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• S7-1200 Motion Control 硬件相关的参数组态

• SIMOTION 组态

参见

功能权限概述 (页 15)

4.9 “创建并编辑跟踪”功能权限

说明

借助“创建并编辑跟踪”功能权限，用户可使用跟踪功能并生成跟踪组态。

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

如果不具有“创建并编辑跟踪”功能权限：

• 在项目树中，设备的“跟踪”(Traces) 下的所有功能都无法使用。

• 在项目树中，“PAN 设备功能”(Pan-device functions) 的“项目跟踪”(Project Traces) 下的

所有功能都无法使用。

参见

功能权限概述 (页 15)

用户管理中的功能权限

4.9 “创建并编辑跟踪”功能权限

管理用户和角色
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4.10 “编辑库类型”功能权限

说明

具有“编辑库类型”功能权限时，用户可以编辑项目库中的类型。如果该功能权限未分配给

任何用户，则此权限只能控制受保护项目中各类型的编辑过程，而不会对类型本身进行保护。

即使不具备该功能权限，用户也可将相关类型复制到未受保护的项目中进行编辑，然后再将

这些类型粘贴回到受保护的项目中。

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

下表简要列示了类型和版本的使用案例以及各案例中的“编辑库类型”功能权限要求。

对象类型 使用案例 是否需要功能权限？

类型 创建并发布 √
类型 编辑 √
类型 丢弃 √
类型 复制 √
类型 分配版本 √
类型 重命名 √
类型 复制、剪切、粘贴、移动、拖放、删除

类型 
-

类型 终止连接 -
类型 导出和导入库文本 √
类型 升级 √
类型 更新库 -
类型 更新项目 -
类型 编辑实例 √
类型 重命名实例 -
类型 统一 -
类型 清理 -
类型 实例化 -
类型 替换 -

用户管理中的功能权限

4.10 “编辑库类型”功能权限

管理用户和角色
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对象类型 使用案例 是否需要功能权限？

类型 解决库管理中的不一致问题 -
版本 编辑 √
版本 复制 √
版本 复制、粘贴、删除 -
版本 设为默认 -

参见

功能权限概述 (页 15)

4.11 “通过 Openness API 编辑项目”功能权限

说明

具有“通过 Openness API 编辑项目”功能权限时，用户可通过 Openness API 访问项目。 

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

• 要管理用户和角色，还需具有“管理用户和角色”功能权限。

• 对于工艺对象，还需具有在 STEP 7 中执行该任务所需的功能权限。

更多信息

更多信息，请参见“Openness：自动创建项目”部分。 

参见

功能权限概述 (页 15)

用户管理中的功能权限

4.11 “通过 Openness API 编辑项目”功能权限

管理用户和角色
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4.12 “组态 HMI”功能权限

说明

具有“组态 HMI”功能权限时，用户可组态 HMI 设备。 

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

更多信息

更多信息，请参见“可视化过程”和“可视化过程 (RT Unified)”部分。 

参见

功能权限概述 (页 15)

4.13 “下载 HMI 设备”功能权限

说明

具有“下载 HMI 设备”功能权限时，用户可将项目下载到 HMI 设备中。 

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

更多信息

更多信息，请参见“可视化过程 > 编译和下载”与“可视化过程 (RT Unified) > 编译和下载”

部分。 

参见

功能权限概述 (页 15)

用户管理中的功能权限

4.13 “下载 HMI 设备”功能权限

管理用户和角色
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4.14 功能权限“维护 HMI 设备”

说明

具有“维护 HMI 设备”功能权限时，用户可执行 HMI 设备的维护任务。

说明

需要的其它功能权限

• “以只读权限打开项目”

更多信息

更多信息，请参见“可视化过程 > 编译和下载”与“可视化过程 (RT Unified) > 编译和下载”

部分。  

参见

功能权限概述 (页 15)

4.15 “编辑安全相关项目数据”功能权限

说明

具有“编辑安全相关项目数据”功能权限时，用户可对 STEP 7 Safety 项目数据进行编辑。

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

更多信息

更多信息，请参见“SIMATIC Safety”的帮助。 

参见

功能权限概述 (页 15)

用户管理中的功能权限

4.15 “编辑安全相关项目数据”功能权限

管理用户和角色
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4.16 “编辑 PLC 程序”功能权限

说明

具有“编辑 PLC 程序”功能权限时，用户可对 PLC 程序进行编辑。 

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

如果用户不具有“编辑 PLC 程序”功能权限，则不能使用项目树、工具栏或菜单中的命令对

程序的离线数据进行更改。因此，巡视窗口中的以下工作区和关联属性会以写保护形式打开：

• 用于 LAD、FBD、STL、SCL、GRAPH、ProDiag 和 CEM 语言的编程编辑器和编程窗口

• 工艺对象编辑器

– 组态

– 调试

– 运动系统跟踪 (S7-1500T)
• 数据块的声明表

• PLC 数据类型的声明表

• PLC 变量表

• 监控表

• 强制表

• ProDiag 概览编辑器和报警编辑器（PLC 报警）

• 软件单元的关系表

• ProDiag 监控设置

• 比较编辑器

• 块的详细比较

• PLC 变量表的详细比较

• PLC 数据类型的详细比较

• OPC UA 客户端接口编辑器

• OPC UA 服务器接口编辑器

• 交叉引用列表

用户管理中的功能权限

4.16 “编辑 PLC 程序”功能权限

管理用户和角色
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• 调用结构、从属性结构、分配图和资源

• 系统诊断设置

• 消息类别编辑器

如果用户不具有“编辑 PLC 程序”功能权限，则无法打开项目树中的以下区域：

• 指令配置文件编辑器

• 校准运动机构工艺对象 (S7-1500T)
但执行以下操作时，用户无需具有“编辑 PLC 程序”功能权限。可能需要其它功能权限：

• 导入 CAx 数据

• 导入项目文本 
• 编译和转至在线

• 通过更新本地会话来导入项目服务器的数据

• 在设备组态中使用“系统和时钟存储器”(System and clock memory) 设置自动创建系统和

时钟存储器位

更多信息

更多信息，请参见“对 PLC 进行编程”部分。 

参见

功能权限概述 (页 15)

4.17 “下载 PLC”功能权限

说明

具有“下载 PLC”功能权限时，用户可将程序下载到 CPU 中，其中包含从在线备份恢复设备

组态。

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

用户管理中的功能权限

4.17 “下载 PLC”功能权限

管理用户和角色
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参见

功能权限概述 (页 15)

4.18 功能权限“在线修改 PLC 程序”

说明

具有“在线修改 PLC 程序”功能权限时，用户可对下载到设备中的数据进行更改。 

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

对于以下操作，需要此功能权限：  
• 在所有编辑器、菜单和工具栏中修改变量 
• 将快照加载为实际值 
• 将起始值加载为实际值（所有值或仅设定值） 
• 在线删除块（S7-300、S7-400）
• 在线调试工艺对象

更多信息

更多信息，请参见“对 PLC 进行编程”部分。 

参见

功能权限概述 (页 15)

用户管理中的功能权限

4.18 功能权限“在线修改 PLC 程序”

管理用户和角色
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4.19 功能权限“监视 PLC 程序”

说明

具有“监视 PLC 程序”功能权限时，用户可通过现有在线连接对 CPU 程序进行监视并执行

相关操作。

说明

需要的其它功能权限

• “以只读权限打开项目”

对于以下操作，需要此功能权限：

• 在线监视 PLC 程序

• 编辑断点（设置、激活、取消激活和删除）

• 更改调用环境

• 在线监控、调试和诊断工艺对象

参见

功能权限概述 (页 15)

4.20 “编辑驱动应用”功能权限

描述

通过“编辑驱动应用”功能权限，用户可使用 Startdrive 来编辑驱动的组态。其中包含了功

能视图和设备视图中的所有参数、诊断和调试设置。如果没有该功能权限，大多数组态画面

将处于只读状态。 

用户管理中的功能权限

4.20 “编辑驱动应用”功能权限

管理用户和角色
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不包括“Safety Integrated”的全部设置。需要具有“编辑驱动的 Safety Integrated 应用”功能

权限才能组态“Safety Integrated”。

说明

需要的其它功能权限

如果要以 Startdrive 中的角色使用“编辑驱动应用”功能权限，该角色还需要具有以下功能

权限： 
• “打开并编辑项目”

• “以只读权限打开项目”

更多信息

更多信息，请参见“组态驱动”部分中的“功能权限和角色”。 

参见

功能权限概述 (页 15)

4.21 “编辑驱动的 Safety Integrated 应用”功能权限

描述

通过“编辑驱动的 Safety Integrated 应用”功能权限，用户可使用 Startdrive 来编辑驱动的 
Safety Integrated 组态，包括参数列表中的 Safety Integrated 组态。 
Safety Integrated 验收测试应用也需要该功能权限。 

说明

需要的其它功能权限

如果要以 Startdrive 中的角色使用“编辑驱动的 Safety Integrated 应用”功能权限，该角色

还需要具有以下功能权限： 
• “打开并编辑项目”

• “以只读权限打开项目”

更多信息

更多信息，请参见“组态驱动”部分中的“功能权限和角色”。 

用户管理中的功能权限

4.21 “编辑驱动的 Safety Integrated 应用”功能权限

管理用户和角色
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参见

功能权限概述 (页 15)

4.22 “在手动模式下控制驱动”功能权限

描述

通过“在手动模式下控制驱动”功能权限，用户可访问在 Startdrive 项目中选择的驱动的控

制面板。

说明

需要的其它功能权限

如果要以 Startdrive 中的角色使用“在手动模式下控制驱动”功能权限，该角色还需要具有

以下功能权限： 
• “以只读权限打开项目”

• “打开并编辑项目”

更多信息

更多信息，请参见“组态驱动”部分中的“功能权限和角色”。 

参见

功能权限概述 (页 15)

4.23 “下载到驱动装置”功能权限

说明

具有“下载到设备”功能权限的用户可将项目数据下载到驱动装置中。

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

用户管理中的功能权限

4.23 “下载到驱动装置”功能权限

管理用户和角色
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参见

功能权限概述 (页 15)

4.24 功能权限“下载到其它设备”

说明

具有“下载到其它设备”功能权限时，用户可将项目数据下载到 CPU 或 HMI 设备之外的其

它设备中。

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

参见

功能权限概述 (页 15)

4.25 功能权限“导入项目文本”

说明

具有“导入项目文本”功能权限时，用户可导入项目文本。导出项目文本则无需具有此功能

权限。 
如果用户不具有此功能权限，则无法通过以下方式导入项目文本：

• 菜单“工具 > 导入项目文本”(Tools > Import project texts) 
• 项目文本编辑器中，工具栏上的“导入项目文本”(Import project texts) 按钮 
• 设备属性“文本”(Texts) 选项卡中的“导入项目文本”(Import project texts) 按钮

导入库文本时，需要具有“编辑库类型”功能权限，而非“导入项目文本”功能权限。

说明

需要的其它功能权限

• “打开并编辑项目”

用户管理中的功能权限

4.25 功能权限“导入项目文本”

管理用户和角色
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参见

功能权限概述 (页 15)

4.26 功能权限“升级项目”

说明

具有“升级项目”功能权限时，用户可将旧版本的 TIA Portal 项目升级到新版本。 

说明

需要的其它功能权限或角色

• 将项目从 TIA Portal V15.1 升级为 TIA Portal V16：
– “使用写入权限打开项目”

– “管理用户和角色”

• 将项目从 TIA Portal V16 升级为 TIA Portal V17：
– 用户需要具有系统定义角色“工程组态管理员”。

• 将项目从 TIA Portal V17 升级为更高版本：

– “升级项目”

– “打开并编辑项目”

参见

功能权限概述 (页 15)

用户管理中的功能权限

4.26 功能权限“升级项目”

管理用户和角色
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用户管理中的功能权限

4.26 功能权限“升级项目”

管理用户和角色
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激活项目保护 5
在 TIA Portal 项目中，通过用户管理可以防止项目免遭未经授权的访问。激活项目保护时，

系统将自动创建一个项目管理员。之后，项目管理员可创建其他用户。项目保护激活时，仅

具有相应权限的用户账户才能打开该项目并进行更改。 

说明

项目保护无法取消激活

请注意，项目保护激活后，将无法取消激活。这也表示无法撤消项目保护。

对于激活项目保护之前创建的用户，需要再次输入密码。如果不重新输入密码，则项目将无

法登录。

操作步骤

要激活项目保护，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，打开“安全设置”(Security settings) 文件夹。

2. 双击“设置”(Settings) 命令。
用户管理编辑器随即打开，显示项目保护区域。

3. 单击“保护该项目”(Protect this project)。
“保护项目”(Protect project) 对话框随即打开。

4. 输入一个用户名。

5. 输入密码。

说明

密码规则

首次激活用户管理时，密码定义应遵循以下规则：

• “ 短密码长度”(Minimum password length)：8 个字符

• “ 少数字字符数”(Minimum number of numeric characters)：1 个
• “ 少特殊字符数”(Minimum number of special characters)：0 个
• “至少包含一个大写字母和一个小写字母”(At least one uppercase and one lowercase 

letter)：激活

• 不可重复使用的 近密码次数：5 次
• “启用密码时效”(Activate password aging)：禁用

项目管理员可根据具体需要，对这些密码规则进行调整。

6. 重新输入密码进行确认。

管理用户和角色
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7. 必要时，输入注释信息。 
8. 单击“确定”(OK)，确认输入。

说明

项目管理员

系统创建的第一个用户为项目管理员。之后，项目管理员可创建其他管理员。每个项目至少

需要一个管理员。

结果

项目保护已激活。以项目管理员角色登录后，可创建更多本地用户、或从 UMC 添加全局用

户或用户组、或创建新角色。 

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)

激活项目保护

管理用户和角色
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设置密码策略 6
可定义用户密码的结构和复杂性。为此，可定义以下策略：

• “ 短密码长度”

用户密码必须具有的 少字符数。

• “ 少数字字符数”

用户密码必须包含的 少数字字符数。

• “ 少特殊字符数”

用户密码必须包含的 少特殊字符数。 
• “至少包含一个大写字母和一个小写字母”

指定用户密码必须至少包含一个大写字母和一个小写字母。

• “不可重复使用的 近密码次数”

设置当前使用的不可用作新密码的密码数。

• “启用密码时效”

指定密码仅具有一个确定的有效期，超出则视为过期。如果选择该选项，则必须在有效

期内更改密码。如果密码未及时更改，则相关用户将无法登录所组态的项目。之后，项

目管理员仍然可更改该用户名的密码。

• “密码有效期（天）”

设置密码有效期的天数，必须在密码处于激活状态的该有效时间内更改密码。 
• “预警时间（天）”

设置用户密码过期前多少天向用户发出警告。警告时间必须少于密码有效期。 

说明

用户名和密码支持的字符

用户名和密码中可使用以下数字、字母和特殊字符：

• 0123456789
• A...Z a...z
• !#$%&()*+,-./:;<=>?@ [\]_{|}~^

要求

要设置受保护项目的密码策略，则需具有项目用户账户或包含以下两种功能权限的全局用户：

• 打开并编辑项目

管理用户和角色
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• 管理用户和角色

操作步骤

要设置密码策略，请按以下步骤操作：

1. 打开待设置密码策略的项目。

2. 在项目树中，打开“安全设置”(Security settings) 文件夹。

3. 双击“设置”(Settings) 命令。
用户管理编辑器随即打开，显示项目保护区域。

4. 单击“密码策略”(Password policies)。
5. 进行全部所需设置。

6. 保存该项目。

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)

设置密码策略

管理用户和角色
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管理本地项目用户 7
要管理项目中的本地项目用户，请按以下步骤操作：

• 创建新的本地项目用户

• 激活或取消激活项目用户

仅激活的项目用户才能登录所组态的项目。 
• 更改本地项目用户的数据：

– 用户名

– 密码

– 身份验证方式（运行系统）

– 运行系统超时时间

– 注释

• 删除本地项目用户

请注意以下限制条件：

• 多可添加 256 个本地项目用户。

• 用户名称不得超过 255 个字符。

• 密码不得超过 120 个字符，且需符合所定义的密码策略。

• 注释信息不得超过 1000 个字符。

• 系统将创建一个匿名用户。该用户不能删除，用户数据也不能更改。

相反，CP 具有以下限制：

• 多可添加 33 个本地项目用户。

• 用户名称不得超过 32 个字符。

• 密码不得超过 32 个字符，且需符合所定义的密码策略。

要求

• 项目已打开。

• 如果该项目受到保护，则需使用具有“打开并编辑项目”和“管理用户和角色”功能权

限的用户帐户进行登录。

• “安全设置 > 用户与角色”(Security settings > Users and roles) 编辑器已打开。

管理用户和角色
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创建新的本地项目用户

要创建一个新的项目用户，请按以下步骤操作： 
1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 单击“新增用户”(Add new user)。
将打开一个子菜单，从中选择用户类型。

3. 单击“新增本地用户”(Add new local user)。
4. 输入一个用户名。 
5. 单击“密码”(Password) 字段中的箭头。

6. 输入密码。

7. 重新输入密码进行确认。

8. 选择该身份验证方法和运行系统超时时间。

9. 必要时，输入注释信息。
系统将创建一个新的本地项目用户并默认激活该用户。要在项目中使用该用户帐户，需要分
配相应的角色。

说明

也可通过复制现有项目用户，创建一个新的本地项目用户。此时，分配给原项目用户的角色

也将分配给所复制的项目用户。但必须为复制的项目用户分配一个新的密码。

激活或取消激活项目用户

要激活或取消激活项目用户，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 选择该用户名之前列中的复选框，激活相应用户。

3. 取消选择用户名之前列中的复选框，取消激活相应用户。已取消激活项目用户的角色分配保
持不变。 

更改本地项目用户的数据

要更改本地项目用户的数据，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 单击数据待更改的字段。请注意，仅当选择此复选框时，才能更改“运行系统的超时时间”。

3. 更改用户名、密码、身份验证方法、运行系统超时时间或注释。

管理本地项目用户

管理用户和角色
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删除本地项目用户

要删除本地项目用户，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 选择要删除的本地项目用户。

3. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令或使用 <Del> 键。

说明

在受保护的项目中，必须将“工程组态管理员”角色分配给至少一个项目用户或全局组。 
需考虑以下事项：

• 本地项目用户：“密码”必须被设置为身份验证方法。

• 全局组：该组中至少应有一个用户；否则，该项目没有管理员。

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)

管理本地项目用户
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管理全局用户和用户组 8
8.1 全局用户及用户组基础知识

简介

可以将 UMC（用户管理组件）中所管理的全局用户和用户组添加到项目中，以便在项目中

使用这些激活并分配了相应权限的用户和用户组。在 UMC 中对这些全局用户和用户组所做

的更改可以同步到项目中。以避免 UMC 和项目之间出现不一致。要确定是否要进行同步，可

以检查同步状态。同步的相关信息可在用户管理的状态栏中找到。

请注意，全局用户和用户组具有以下限制条件：

• 多可添加 256 个全局用户。

• 多可添加 50 个全局用户组。

• 不能复制全局用户和用户组。

可显示以下全局用户及用户组信息：

• 用户组：所包含的用户以及这些用户是否导入到用户管理中。

• 用户：用户所在的用户组以及是否已导入到用户管理中。

UM 域
为了能够使用 UMC，必须将需要访问全局用户和用户组的计算机分配给 UM 域。UM 域由网

络管理员创建，与 Windows 域无关联。可以使用同步功能将 TIA Portal 项目的全局用户和

用户组从一个 UM 域移动到另一个 UM 域。以便在另一个 UM 域中使用 TIA Portal 项目，也

可以交换 UMC 环服务器。

另请参见更改 UM 域 (页 48)

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)
管理全局用户 (页 44)
管理全局用户组 (页 45)
使用 UMC 同步全局用户和用户组 (页 47)

管理用户和角色
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8.2 管理全局用户

要求

• 项目已打开。

• 如果该项目受到保护，则需使用具有“打开并编辑项目”和“管理用户和角色”功能权

限的用户帐户进行登录。

• 组态了与 UMC 的连接，并在 UMC 中设置了一个具有相应权限的用户帐户。 
有关 UMC 安装和组态的更多信息，请参见安装介质中“/document/Readme/English”目录

内的 UMC 文档（英文版）。 
• “安全设置 > 用户与角色”(Security settings > Users and roles) 编辑器已打开。

添加全局用户

要从 UMC 添加一个全局用户，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 单击“新增用户”(Add new user)。
将打开一个子菜单，从中选择用户类型。

3. 单击“添加全局用户”(Add global user)。
如果尚未登录 UMC，则将打开“UMC 登录”(UMC logon) 对话框。然后，执行步骤 4 和 5。

4. 输入 UMC 用户名和相应的密码。

5. 单击“确定”(OK)。
登录 UMC 后，“从 UMC 添加新用户”(Add new user from UMC) 对话框随即打开。在该对话
框中，将显示 UMC 中所有可用的用户。已激活的用户表示该用户激活并设置了写保护。

6. 激活待添加到 TIA Portal 项目中的用户。 

说明

要快速查找所需用户，可通过“名称”(Name) 和“长名称”(Long name) 列对该表格进行

过滤。为此，可在第一行输入该名称或长名称的一部分。系统将显示名称或长名称中包

含所输入文本的所有用户。要取消过滤，请单击“过滤器”(Filter) 按钮或从下拉列表中选择

“*”。

7. 单击“确定”(OK)，添加所选择的用户。 
所选择的用户将添加为全局用户并默认激活。这些用户的数据为写保护，在 TIA Portal 项目
中无法更改。但全局用户自行更改密码。

管理全局用户和用户组
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激活或取消就全局用户

要激活或取消激活全局用户，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 选择该全局用户名之前列中的复选框，进行激活。

3. 取消选择该全局用户名之前列中的复选框，取消激活。已取消激活用户的角色分配保持不变。 

显示全局用户的用户组

如果要显示已添加全局用户所在的用户组，请按以下步骤操作： 
1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 选择待显示的用户组（该用户所属的用户组）请注意，此处不支持多选。

3. 在“用户”(Users) 选项卡的底部区域，打开“已分配用户组”(Assigned user groups) 选项卡。
将显示该用户所在的用户组。如果用户组已导入用户管理中，则该用户组“导入”(Imported) 
列的复选框已选中。

删除全局用户

要从 TIA Portal 项目中删除一个全局用户，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 选择待删除的全局用户。也可使用多选，同时删除多名用户。

3. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令，或按下 <Del> 按钮。

参见

全局用户及用户组基础知识 (页 43)
管理全局用户组 (页 45)
使用 UMC 同步全局用户和用户组 (页 47)
更改 UM 域 (页 48)

8.3 管理全局用户组

要求

• 项目已打开。

• 如果该项目受到保护，则需使用具有“打开并编辑项目”和“管理用户和角色”功能权

限的用户帐户进行登录。

管理全局用户和用户组
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• 组态了与 UMC 的连接，并在 UMC 中设置了一个具有相应权限的用户帐户。 
有关 UMC 安装和组态的更多信息，请参见安装介质中“/document/Readme/English”目录

内的 UMC 文档（英文版）。 
• “安全设置 > 用户与角色”(Security settings > Users and roles) 编辑器已打开。

添加全局用户组

要从 UMC 添加一个全局用户组，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户组”(User groups) 选项卡。

2. 单击“新增用户组”(Add new user group)。
如果尚未登录 UMC，则将打开“UMC 登录”(UMC logon) 对话框。然后，执行步骤 3 和 4。

3. 输入 UMC 用户名和相应的密码。

4. 单击“确定”(OK)。
登录 UMC 后，“从 UMC 添加用户组”(Add user group from UMC) 对话框随即打开。在该对
话框中，将显示 UMC 中所有可用的用户组。已激活的用户组表示该用户组激活并设置了写保
护。

5. 激活待添加到 TIA Portal 项目中的用户组。

6. 单击“确定”(OK)，添加所选择的用户组。 
所选择的用户组将添加为全局用户组并默认激活。全局用户组的数据为写保护，在 TIA Portal 
项目中无法更改。

激活或取消激活全局用户组

要激活或取消激活全局用户组，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户组”(User groups) 选项卡。

2. 选择该全局用户组名称之前列中的复选框，进行激活。

3. 取消选择该全局用户组名称之前列中的复选框，取消激活。已取消激活用户组的角色分配保
持不变。 

显示所添加全局用户组中的用户

如果要显示全局用户组中的用户，请按以下步骤操作： 
1. 打开“用户组”(User groups) 选项卡。

2. 选择要显示其用户的用户组。请注意，此处不支持多选。

3. 在“用户组”(User groups) 选项卡的底部区域，打开“用户”(Users) 选项卡。
将显示所选组的用户。如果用户已导入用户管理中，则该用户“导入”(Imported) 列的复选框
已选中。
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删除全局用户组

要从 TIA Portal 项目中删除一个全局用户组，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户组”(User groups) 选项卡。

2. 选择待删除的全局用户组。也可使用多选，同时删除多个用户组。

3. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令或使用 <Del> 键。

说明

在受保护的项目中，必须将“工程组态管理员”角色分配给至少一个项目用户或全局组。 
需考虑以下事项：

• 本地项目用户：“密码”必须被设置为身份验证方法。

• 全局组：该组中至少应有一个用户；否则，该项目没有管理员。

参见

全局用户及用户组基础知识 (页 43)
管理全局用户 (页 44)
使用 UMC 同步全局用户和用户组 (页 47)
更改 UM 域 (页 48)

8.4 使用 UMC 同步全局用户和用户组

可以随时检查是否需要同步，然后执行同步。

要求

• 项目已打开。

• 如果该项目受到保护，则需使用具有“打开并编辑项目”和“管理用户和角色”功能权

限的用户帐户进行登录。

• 组态了与 UMC 的连接，并在 UMC 中设置了一个具有相应权限的用户帐户。 
有关 UMC 安装和组态的更多信息，请参见安装介质中“/Documents/Readme/English”目录

内的 UMC 文档（英文版）。 
• “安全设置 > 用户与角色”(Security settings > Users and roles) 编辑器已打开。

管理全局用户和用户组
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操作步骤

要检查同步状态或执行同步，请执行以下步骤：

1. 显示带有同步信息的状态栏。 
2. 要检查同步状态，请单击“检查状态”(Check status) 链接。

3. 要执行同步，请单击“同步”(Synchronize) 链接。

或者：

1. 打开“用户”(Users) 选项卡或“用户组”(User groups) 选项卡。

2. 要检查同步状态，请单击工具栏中的“检查状态”(Check status)。
3. 要执行同步，请单击工具栏中的“同步”(Synchronize)。

参见

全局用户及用户组基础知识 (页 43)
管理全局用户 (页 44)
管理全局用户组 (页 45)
更改 UM 域 (页 48)

8.5 更改 UM 域

要求

组态了与 UMC 的连接，并在 UMC 中设置了一个具有相应权限的用户帐户。 

操作步骤

要更改 UM 域，请按以下步骤操作：

1. 将 TIA Portal 项目复制到另一个 UM 域。

2. 在新的 UM 域中打开项目。如果该项目受到保护，则需使用具有“打开并编辑项目”和“管
理用户和角色”功能权限的用户帐户进行登录。

3. 在项目树中，打开“安全设置”(Security settings) 文件夹。

4. 双击命令“用户与角色”(Users and roles)。
用户管理编辑器随即打开。

5. 打开“用户”(Users) 选项卡或“用户组”(User groups) 选项卡。
之前的 UM 域，将显示在“UM 域 ID”(UM domain ID) 列中。

6. 显示带有同步信息的状态栏。

管理全局用户和用户组
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7. 单击“同步”(Synchronize) 链接。
“同步 UMC 数据”(Synchronize UMC data) 对话框随即打开。在此对话框中，将显示同步的结
果。

8. 单击“是”(Yes) 执行同步。
新的 UM 域将显示在“UM 域 ID”(UM Domain ID) 列中。

结果

新 UM 域中存在的项目全局用户和用户组，现在开始使用新的 UM 域。新 UM 域中不存在的

全局用户和用户组将被禁用。 

参见

全局用户及用户组基础知识 (页 43)
管理全局用户 (页 44)
管理全局用户组 (页 45)
使用 UMC 同步全局用户和用户组 (页 47)
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激活或禁用匿名用户 9
在项目中，系统默认创建一个“Anonymous”用户。此用户无需使用密码即可登录。基于安全

原因考虑，匿名用户已取消激活，使用前需激活。请注意，匿名用户无法删除，也无法更改。

但可通过角色分配功能权限，并随时重新取消激活。请注意，在受保护的项目中，编辑用户

时需具有“管理用户和角色”的功能权限。 
如果设置默认的身份验证过程，则项目打开时始终使用匿名用户帐户。 
另请参见“用户管理设置 (页 13)”

说明

项目安全性降低

激活匿名用户时，如果为该用户分配过多的权限，项目安全性会有所降低。

要求

• 项目已打开。 
• 仅受保护项目：已使用具有“管理用户和角色”和“打开并编辑项目”功能权限的用户

帐户登录。 
• “安全设置 > 用户与角色”(Security settings > Users and roles) 编辑器已打开。

操作步骤

要激活或禁用匿名用户，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 选中或清除“Anonymous”用户名前面的复选框。 

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)
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管理角色 10
权限通过角色分配给各个用户。TIA Portal 中通常包含系统既定角色。例如，受保护项目中

会包含“工程组态管理员”和“工程组态标准用户”角色。用户无法对这些角色进行重命名

或删除。不可更改这些角色的功能权限分配。

但可定义其它一些角色并为其指定特定的功能权限。可更改自定义的现有角色的以下角色数

据：

• 角色名称

• 运行系统超时时间

• 注释

• 功能权限分配

还可随时删除自定义角色。

用户可显示为每个项目用户或全局用户以及每个全局用户组分配的角色权限，从而可随时快

速查看所分配权限的概览信息。

要求

• 项目已打开。 
• 如果该项目受到保护，则需使用具有“打开并编辑项目”和“管理用户和角色”功能权

限的用户帐户进行登录。

• “安全设置 > 用户与角色”(Security settings > Users and roles) 编辑器已打开。

定义一个新的角色

要定义一个新的角色，请按以下步骤操作：

1. 打开“角色”(Roles) 选项卡。

2. 单击“新增角色”(Add new role)。
3. 输入该角色的名称。

4. 必要时，可更改运行系统超时时间。

5. 必要时，输入注释信息。 
新角色已创建。之后，需为其指定必要的功能权限。

管理用户和角色
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说明

也可通过复制现有角色，创建一个新角色。即，所分配的角色权限也将分配给新角色。 

分配功能权限或移除分配的权限

要向角色分配功能权限或移除已分配的功能权限，请按以下步骤操作：

1. 打开“角色”(Roles) 选项卡。

2. 选择一个角色。请注意，权限分配时不支持多选。

3. 在下部区域，打开包含待分配或待删除功能权限类别的选项卡。

4. 激活将分配给该角色的功能权限。

5. 禁用不会再分配给该角色的功能权限。 

更改角色

要更改角色，请按以下步骤操作：

1. 打开“角色”(Roles) 选项卡。

2. 单击数据待更改的字段。 
3. 更改用户名、运行系统超时时间或注释。

删除角色

要删除一个角色，请按以下步骤操作：

1. 打开“角色”(Roles) 选项卡。

2. 选择待删除的角色。请注意，系统定义的“工程组态管理员”和“工程组态标准用户”角色
不能删除。

3. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令或使用 <Del> 键。

显示为本地项目用户或全局用户分配的功能权限

要显示为本地项目用户或全局用户分配的功能权限，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 选择要显示所分配功能权限的本地项目用户或全局用户。请注意，此处不支持多选。

3. 在“用户”(Users) 选项卡的底部区域中，打开“分配的权限”(Assigned rights) 选项卡。

管理角色
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显示为全局用户组分配的功能权限

要显示为全局用户组分配的功能权限，请按以下步骤操作：

1. 打开“用户组”(User groups) 选项卡。

2. 选择待显示所分配功能权限的用户组。请注意，此处不支持多选。

3. 在“用户组”(User groups) 选项卡的底部区域中，打开“分配的权限”(Assigned rights) 选项卡。

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)

管理角色
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分配角色 11
可将角色分配给具有不同功能权限的用户组和全局用户或项目用户。用户可随时取消该分配。

要求

• 项目已打开。 
• 如果该项目受到保护，则需使用具有“打开并编辑项目”和“管理用户和角色”功能权

限的用户帐户进行登录。

• “安全设置 > 用户与角色”(Security settings > Users and roles) 编辑器已打开。

将角色分配给项目用户和全局用户

要为用户分配角色，请按照以下步骤操作：

1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 选择要为其分配角色的用户。请注意，此处不支持多选。

3. 在“分配的角色”(Assigned roles) 部分启用所需角色。 

为全局用户组分配角色

要为全局用户组分配角色，请按照以下步骤操作：

1. 打开“用户组”(User groups) 选项卡。

2. 选择要为其分配角色的用户组。请注意，此处不支持多选。

3. 在“分配的角色”(Assigned roles) 部分启用所需角色。 

取消项目用户和全局用户的角色分配

要取消某用户的某个角色，请按以下步骤操作： 
1. 打开“用户”(Users) 选项卡。

2. 选择要取消其角色分配的用户。请注意，此处不支持多选。

3. 在“分配的角色”(Assigned roles) 部分，清除不会再分配给用户的角色的复选标记。 
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取消针对全局用户组的角色分配

针对全局用户组的角色分配，请按以下步骤操作： 
1. 打开“用户组”(User groups) 选项卡。

2. 选择要取消其角色分配的用户组。请注意，此处不支持多选。

3. 在“分配的角色”(Assigned roles) 部分，清除不会再分配给用户组的角色的复选标记。 

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)
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打开受保护的项目 12
打开受保护项目的要求和过程因所使用的用户类型而异： 
• 项目用户和非单点登录的全局用户，在 TIA Portal 中需使用用户名和密码进行显式身份验

证。

• 匿名用户没有身份验证，因此无需输入密码。

• 使用单点登录的全局用户可通过现有的单点登录会话进行身份验证，因此项目执行无需

显式输入密码。

在 TIA Portal 设置中，可指定打开受保护项目时默认使用的身份验证过程。可以是下列程序：

• 要求用户名和密码：

打开项目时会显示登录对话框。通过该对话框，用户可以使用现有用户帐户登录到项目。

为此，请选择用户类型，必要时输入用户名和密码。 
• 使用匿名用户：

匿名用户帐户不需要输入密码。如果匿名用户具有打开受保护项目的功能权限，则会直

接打开项目，而不显示登录对话框。

• 采用单点登录会话：

通过单点登录会话进行身份验证。如果用户已存在对应的单点登录会话，并且该用户具

有打开受保护项目的功能权限，则会直接打开项目，而不显示登录对话框。如果未打开

任何单点登录会话，则将显示单点登录对话框，以便构建一个单点登录会话。 
另请参见“用户管理设置 (页 13)”

要求

• 所有用户类型：

– 项目用户帐户，具有功能权限“以只读权限打开项目”或“打开并编辑项目”，或同

时具有这两种功能权限。

– 该用户帐号已激活。

• 单点登录的附加要求： 
– 存在单点登录会话，并且用户可以登录到该会话。
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操作步骤

要打开受保护的项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“打开”(Open) 命令。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并显示 近使用的项目列表。

2. 在打开所选项目时，如需验证项目是否在 TIA Portal 之外发生未经授权的更改，请选择“激
活基本的完整性检查”(Activate basic integrity check) 复选框。基本的完整性检查过程需要执
行一段时间。
另请参见“项目的基本知识”

3. 从列表中选择要打开的受保护项目。如果列表中不存在所需项目，请按以下步骤操作：

– 单击“浏览”(Browse)。 
“打开现有项目”(Open existing project) 对话框随即打开。

– 浏览到指定项目文件夹，然后选择项目文件。

4. 单击“打开”(Open)。
根据默认身份验证过程的设置以及是否满足相应的要求，可以直接打开项目，或者打开“登
录”(Logon) 对话框。仅在打开“登录”(Logon) 对话框后，才需要执行其它步骤。

5. 选择所需的用户类型。如果已选择“匿名用户”(Anonymous user) 或“单点登录”(Single sign-
on)，则继续执行步骤 9。否则，继续执行步骤 6。

6. 输入用户名。

7. 输入密码。

8. 如果要更改用户帐户的密码，可单击“更改密码”(Change password)。

说明

发生以下情况时，必须更改密码：

• 全局用户首次登录时（如果 UMC 中指定）。 
• 密码过期后项目用户登录时。

随后执行密码更改相关步骤。

另请参见“更改密码 (页 61)”
9. 单击“确定”(OK)。

结果

如果满足相应要求的用户帐户已登录，则该项目打开。要更改项目，可能还需要其它功能权

限。

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)
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更改密码 13
原则上，可通过各种不同方式更改密码，但不同用户类型可采用的方式往往不同：

• 打开受保护的项目时： 
项目用户和非单点登录的全局用户，可在登录对话框中更改密码。

• 在受保护的项目中进行操作时，使用工具栏：

项目用户和非单点登录的全局用户，可通过工具栏更改密码。

• 在受保护的项目或未保护的项目中，通过“用户与角色”(Users and Roles) 编辑器进行操

作时：

项目用户可通过“用户与角色”(Users and Roles) 编辑器更改密码。对于受保护的项目，需

要具有“打开和编辑项目”和“管理员用户和角色”这两个功能权限。 
有关通过“用户与角色”(Users and Roles) 编辑器更改密码的具体说明，请参见“更改项

目用户的数据”部分中的“管理项目用户 (页 39)”。 
• 通过 UMC 状态应用程序：

使用单点登录的全局用户，可通过 UMC 状态应用程序更改密码。 
更多信息，请参见 UMC 状态应用程序文档。

如果以项目用户身份更改密码，则仅会更改此项目的密码。如果以全局用户身份更改密码，

则该密码将在 UMC 中更改。这将更改作为用户身份注册的所有项目的密码。

要求

已使用具有“打开并编辑项目”功能权限的用户帐户进行登录。

打开受保护的项目时更改密码

要在登录到项目中时更改密码，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“打开”(Open) 命令。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并显示 近使用的项目列表。

2. 从列表中选择一个受保护的项目。

3. 单击“打开”(Open)。
“登录”(Log on) 对话框随即打开。

4. 单击“更改密码”(Change password)。
“更改密码”(Change Password) 对话框随即打开。

5. 输入用户名。

6. 输入当前密码。
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7. 输入新密码。

8. 再次输入新密码确认。

9. 单击“确定”(OK) 更改密码。 
如果输入的所有数据均正确，则系统更改密码。之后，可使用此新密码登录受保护的项目中。 

在操作受保护项目时更改密码

要在操作受保护项目时更改密码，请按以下步骤操作：

1. 打开项目视图。

2. 单击工具栏中“用户管理”(User management) 按钮旁的向下箭头。
列有各种用户管理功能的下拉列表随即打开。

3. 单击“更改密码”(Change password)。
“更改密码”(Change Password) 对话框随即打开。

4. 输入用户名。

5. 输入当前密码。

6. 输入新密码。

7. 再次输入新密码确认。

8. 单击“确定”(OK) 更改密码。 
如果输入的所有数据均正确，则系统更改密码。之后，可使用此新密码登录受保护的项目中。 

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)

更改密码
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更改用户 14
在受保护项目中，可直接更改已登录的用户而无需事先关闭项目。但是，如果从不具有写入

权限的用户切换到具有写入权限的用户，或进行反向切换，系统会自动关闭项目并重新打开。

可能还会关闭新用户没有权限访问的编辑器。 

要求

• 受保护的项目已打开。

• 新用户至少需要具有“以只读权限打开项目”功能权限。

操作步骤

要更改用户，请按以下步骤操作：

1. 打开项目视图。

2. 单击工具栏中“用户管理”(User management) 按钮旁的向下箭头。
列有各种用户管理功能的下拉列表随即打开。

3. 单击“更改用户”(Change user)。
如果仍有更改尚未保存，则将打开“保存项目”(Save project) 对话框，用于保存相关更改。 

“更改用户”(Change user) 对话框随即打开。

4. 选择所需的用户类型。 
5. 输入用户名。如果已选择“匿名用户”(Anonymous user) 或“单点登录”(Single sign-on) 用户

类型，则无需执行该步骤。

6. 输入密码。如果已选择“匿名用户”(Anonymous user) 或“单点登录”(Single sign-on) 用户类
型，则无需执行该步骤。

7. 单击“确定”(OK)。

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)
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锁定项目 15
通过项目锁定，可防止未经授权人员趁机访问项目：即使工程师暂离工作站，也无需关闭项

目。可通过以下两个选项来使用项目锁定：

• 手动锁定项目

对于通过单点登录方式登录的用户，应先关闭单点登录会话，然后再锁定项目。

• 无活动时自动锁定项目

对于本地项目用户，可以在 TIA Portal 中定义无活动的持续时间。对于全局用户，将在 
UMC 中进行组态；对于通过单点登录方式登录的用户，发生以下情况时项目将锁定：

– 已登录的全局用户的会话超时。单点登录会话也将关闭。 
– 单点登录会话更改。

– 单点登录会话关闭。

如果在 TIA Portal 中启动的进程耗时超过此时间，则会先完成此进程，然后再锁定项目。

如果打开了需要用户操作的对话框，则仅会在对话框关闭后锁定项目。 

说明

通过项目锁定提高安全性：

• 作为用户，离开工作站时务必锁定项目。

• 作为管理员，应在整个公司强制执行项目锁定。为此，可通过内部公司设置文件以相应的会
话超时定义项目无活动时自动锁定项目。
另请参见“导出和导入设置”

说明

匿名用户

以匿名用户进行登录时，项目无法锁定。该规则适用于手动和自动项目锁定。

说明

Startdrive 中的控制面板激活时，项目锁定不可用。

控制面板激活而且对驱动装置拥有主控制权时，项目锁定无法激活，在非活动状况下，项目

自动锁定也将暂停。

要求

• 受保护的项目已打开。

• 当前的登录用户不是匿名用户。
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手动锁定项目

要手动锁定项目，请按以下步骤操作：

1. 打开项目视图。

2. 单击工具栏中“用户管理”(User management) 按钮旁的向下箭头。
列有各种用户管理功能的下拉列表随即打开。

3. 单击“锁定项目”(Lock the project)。
“项目已锁定”(Project locked) 对话框随即打开。在此对话框中，可以再次解除项目锁定或关
闭项目。 

无活动时自动锁定项目

要在项目无活动时自动锁定项目，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。

2. 在区域导航中选择“安全”(Security) 组。

3. 选择“所有用户类型均激活项目自动锁定”(Activate automatic project lock for all user types) 
复选框。

4. 仅限项目用户：在“本地项目用户的会话超时时间（分钟）”(Session timeout for local project 
users (minutes)) 文本框中，输入项目在自动锁定前处于无活动状态的时长。

为本地项目用户和全局用户解除项目锁定 
要再次为本地项目用户和全局用户解除项目锁定，请按以下步骤操作：

1. 在“项目已锁定”(Project locked) 对话框中，正确输入已登录用户的密码。

2. 使用 <Enter> 或单击“解锁”(Unlock) 确认输入。 
如果不想再次登录，也可以关闭项目。尚未保存的更改将丢弃。

为单点登录用户解除项目锁定

要为单点登录用户解除项目锁定，请按以下步骤操作：

1. 在“项目已锁定”(Project locked) 对话框中，单击“解锁”(Unlock)。
如果锁定项目的用户仍有活动的单点登录会话，则会解锁项目。但是，如果没有单点登录会
话，或者单点登录会话对应于另一用户，则会显示单点登录会话的登录窗口。此时，可执行
步骤 2。 
如果不想再次登录，也可以关闭项目。尚未保存的更改将丢弃。

2. 使用锁定该项目的用户数据进行登录。其他用户无法解除项目锁定。

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)

锁定项目
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注销项目 16
可从受保护项目中显式注销。项目关闭。请注意，如果通过单点登录方法登录，则也将退出

单点登录会话。为避免这种情况，请关闭项目而不注销。这样可以确保用户登录到单点登录

会话，并可以打开其它项目，而无需重复进行身份验证（如果用户具有足够的权限）。

要求

受保护的项目已打开。

操作步骤

要注销项目，请按以下步骤操作：

1. 打开项目视图。

2. 单击工具栏中“用户管理”(User management) 按钮旁的向下箭头。
列有各种用户管理功能的下拉列表随即打开。

3. 单击“注销并关闭项目”(Log off and close the project)。
4. 如果保存项目之后又进行过更改，则会显示一条消息。然后，指定是否需要保存这些更改。如

果没有未保存的更改，项目将直接关闭。 

参见

TIA Portal 中用户管理的基本知识 (页 5)
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。

Siemens AG
Digital Industries
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
德国

Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利

Copyright © Siemens AG 2022.
保留所有权利
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库基本知识 1
简介

用户可将需要重用的库元素存储在库中。每个项目都连接一个项目库。除了项目库，还可创

建任意多数量的全局库，可在多个项目中使用。由于各库之间相互兼容，因此可以将一个库

中的库元素复制和移动到另一个库中。例如，使用库创建块模板时，首先将该块粘贴到项目

库中，然后在项目库中进行进一步开发。 后，再将这些块从项目库复制到全局库中。这样，

在项目中的其他同事也可以使用该全局库。其他同事继续使用这些块并根据自己个人需求来

修改这些块。

项目库和全局库中都包含以下两种不同类型的库元素：

• 类型

运行用户程序所需的对象（例如块、PLC 数据类型、用户自定义的数据类型或面板）可作

为类型。类型可进行版本管理，因而支持后期专业的进一步开发。当类型发布新版本时，

使用这些类型的项目将立即更新。

• 模板副本

基本上所有对象都可保存为模板副本，并可在后期再次粘贴到项目中。例如，可以保存

整个设备及其内容，或将设备文档的封页保存为模板副本。

项目库

每个项目都有自己的库，即项目库。在项目库中，可以存储想要在项目中多次使用的对象。

项目库始终随当前项目一起打开、保存和关闭。

使用库
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全局库

除了项目库之外，可以使用可供多个项目使用的全局库。全局库共有以下三个版本：

• 系统库

西门子将自己开发的软件产品包含在全局库中。这些库包括可以在项目中使用的现成函

数和函数块。这些自带的库无法更改。自带的库无法根据项目进行自动装载。 
• 企业库

企业库由用户所在组织集中提供，例如，位于网络驱动器上的某个中央文件夹中。TIA 
Portal 可对相应的企业库进行自动管理。现有版本的企业库更新后，系统将提示用户将

相应的企业库更新为 新版本。

• 用户库

全局用户库与具体项目无关，因此可以传送给其它用户。如果所有用户都需要以写保护

方式打开全局用户库，则可对全局用户库进行共享访问。例如，将该库放置在网络驱动

器上。

与此同时，用户仍可以使用自己在较低 TIA Portal 版本中创建的全局用户库。但是，如果

要继续使用旧版本 TIA Portal 中的全局用户库，则必须先将该库进行升级。

比较库元素

块和 PLC 数据类型 (UDT) 可与设备中的对象进行比较。这样，即可确定某些块或 PLC 数据类

型 (UDT) 是否已在项目中使用，以及是否已修改。 

参见

“库”(Libraries) 任务卡概述 (页 13)
库管理概述 (页 19)
有关模板副本的基本信息 (页 49)
有关类型的基本信息 (页 53)

库基本知识

使用库
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在不同的 TIA 产品中使用库 2
说明

在一个 TIA Portal 版本（如，V18）中，可使用不同的 TIA 产品（如，STEP 7 Professional、
Safety、WinCC Advanced 等）。通过不同的 TIA 产品，也以随时打开带有由一个 TIA 产品

创建的项目库和全局库的项目。但仅当当前项目支持库元素且安装有所有所需的许可证和支

持包时，这些库元素才能在项目中进行编辑和使用。例如，使用 STEP 7 Basic 时，将无法编

辑 STL 程序块。

如果一个模板副本、类型或其版本不支持，则库中和项目树中的块图标也会为不支持的库元

素标记  图标。

如果模板副本或类型标记为不支持，则可使用下功能：

• 重命名

• 删除

• 在库内移动

• 复制到支持该库元素的其它库中

即使一个类型标记为不支持，以下功能仍可使用：

• “转至类型”(Go to type) 功能

• 库管理

• “清理库”(Clean up library) 功能

• 如果库中未包含系统不支持的类型版本，则可对该库进行升级

• 如果类型版本中未包含系统不支持的类型版本，则可对该类型版本进行分配

使用库
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示例

在以下示例中，显示了如何在功能较少的产品中打开功能较多产品中项目库：

该项目库由 STEP 7 Professional 创建，包含 Professional 特定类型。

使用 STEP 7 Basic 打开 STEP 7 Professional 项目时，将显示一则消息：不能无限制地编辑所

包含的库。

• 项目库中的显示：

• 项目树中的显示：

在不同的 TIA 产品中使用库

使用库
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所有 STEP 7 Professional 特定类型都将相应标积为不支持，只能在限制条件之下进行编辑。

在不同的 TIA 产品中使用库

使用库
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在不同的 TIA 产品中使用库

使用库

12 编程和操作手册, 11/2022



使用“库”(Libraries) 任务卡 3
3.1 “库”(Libraries) 任务卡概述

“库”任务卡的功能

通过“库”(Libraries) 任务卡可以高效使用项目库和全局库。

使用库
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“库”任务卡的布局

“库”(Libraries) 任务卡由以下部分组成：

① “库”(Libraries) 任务卡中的工具栏

② “项目库”(Project library) 窗格

③ “全局库”(Global libraries) 窗格

④ “元素”(Elements) 窗格

⑤ “信息”(Info) 窗格

⑥ 表格标题

使用“库”(Libraries) 任务卡

3.1 “库”(Libraries) 任务卡概述

使用库
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⑦ 文本过滤器

⑧ “类型”(Types) 文件夹

⑨ “模板副本”(Master copies) 文件夹

“库”(Libraries) 任务卡中的工具栏

在“库”(Libraries) 任务卡中的工具栏中，可执行以下任务：

• 打开“库管理”

使用“库管理”(Library management) 按钮，打开库管理功能。当选择类型、包含类型的

文件夹或者库的“类型”(Types) 文件夹时，可以使用库管理。

另请参见：使用库管理 (页 19)
• 清理库

通过清理库，可以删除项目中没有与实例相关联的所有类型和类型版本。

• 统一项目

通过统一项目，可以更改项目中类型使用的名称和路径结构，从而与库中类型的名称和

路径结构相匹配。

“项目库”窗格

在“项目库”(Project library) 窗格中，可存储将在项目中多次使用的库元素。 

“全局库”窗格

在“全局库”(Global libraries) 窗格中，可管理全局库，其库元素将在多个项目中重复使用。 
“全局库”(Global libraries) 窗格还列出了所购产品随附的库。例如，这些库为用户提供现成

的函数和函数块。这些自带的全局库无法编辑。 

使用“库”(Libraries) 任务卡

3.1 “库”(Libraries) 任务卡概述

使用库
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“元素”窗格

在该窗格中可显示库中文件夹的内容。默认情况下不显示“元素”(Elements) 窗格。要显示

此窗格时，需先对其进行启用。“元素”(Elements) 窗格支持以下三种视图模式：

• 详细模式

在详细模式中，将以表格形式显示文件夹、模板副本和类型的属性。

• 列表模式

在列表模式中，将列出文件夹中的内容。

• 总览模式

在总览模式中，将以较大符号显示文件夹中的内容。

另请参见：使用元素视图 (页 17)

“信息”窗格

在“信息”(Info) 窗格中可显示库元素中的内容。同时还将显示类型的各个版本以及各版本的

后修订日期。

文本过滤器

输入文本信息后，可使用文本过滤器按文本特性过滤要显示的库元素。文本过滤器将记录类

型、模板副本以及层级结构中记录/模板副本下的库元素。

另请参见：过滤库元素的显示 (页 109)

“类型”文件夹

在“类型”(Types) 目录中，可对项目中将用作实例的库元素类型和类型版本进行管理。

另请参见：使用类型 (页 53)

“模板副本”文件夹

在“模板副本”(Master copies) 目录中，可对项目中将用作副本的库元素的模板副本进行管理。

另请参见：使用模板副本 (页 49)

使用“库”(Libraries) 任务卡

3.1 “库”(Libraries) 任务卡概述

使用库

16 编程和操作手册, 11/2022



3.2 使用元素视图

简介

首次打开“库”(Libraries) 任务卡时，将打开“项目库”(Project library) 和“全局库”(Global 
libraries) 选项板，而“信息”(Info) 选项板为关闭状态。需要时，可显示“元素”(Elements) 选
项板。 
元素视图显示所选库的元素。元素视图中有以下三种视图模式：

• 详细视图

在详细模式中，将以表格形式显示文件夹、模板副本和类型的属性。

• 列表

在列表模式中，将列出文件夹中的内容。

• 概述

在总览模式中，将以较大符号显示文件夹中的内容。

“信息”(Info) 选项板显示所选库元素的内容。如果在元素视图中选择一种类型，则将在“信

息”(Info) 选项板中显示该类型的版本。

要求

已显示“库”(Libraries) 任务卡。

操作步骤

要使用元素视图，请按以下步骤操作：

1. 在“项目库”或“全局库”窗格中，单击“打开或关闭元素视图”。

2. 要将视图模式从详细视图更改为列表模式或总览模式，请单击工具栏上的相应图标。

参见

库基本知识 (页 7)
“库”(Libraries) 任务卡概述 (页 13)
在比较编辑器中比较设备与库元素 (页 106)
使用全局库 (页 25)

使用“库”(Libraries) 任务卡

3.2 使用元素视图

使用库
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3.3 显示和隐藏列

必要，可显示或隐藏项目库或全局库中的附加列。在附加列中，会显示诸如该实例所属类型

的版本。

操作步骤

要显示或隐藏项目库或全局库中的列，请按以下步骤操作：

1. 右键单击库中的表格标题

2. 在快捷菜单中选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令，然后选择要显示的列。
此外，也可清除待隐藏列的内容。
将显示或隐藏选择的列。

使用“库”(Libraries) 任务卡

3.3 显示和隐藏列

使用库

18 编程和操作手册, 11/2022



使用库管理 4
4.1 库管理概述

库管理的功能

与其它库元素存在依赖关系的模板副本和类型受到一些功能限制。例如，只要与其它库元素

间的相关关系仍然存在，就无法将其删除。这样可以防止其它库元素变为无法使用。库管理

用于标识依赖关系并创建工作进度概览。

库管理提供了下列功能：

• 显示类型和模板副本的相互关系

如果在其它类型或模板副本中引用了某种类型，则将在库管理中显示它们之间的相互关

系。同时还可了解哪些库元素引用了类型或模板副本。

• 显示项目中类型的使用位置

• 升级类型

• 使用过滤器缩小所显示类型的范围

使用库
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库管理的布局

下图显示了库管理的组件：

① 库管理的工具栏

② “在项目中使用”选项卡

③ “在库中使用”选项卡

④ “类型”区域

⑤ “使用”(Uses) 窗口

⑥ 文本过滤器

使用库管理

4.1 库管理概述

使用库
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库管理的工具栏

在库管理的工具栏中，可执行以下任务：

• 升级使用

在项目发生更改时，可以更新库管理的视图。

• 清理库

通过清理库，可以删除项目中没有与实例相关联的所有类型和类型版本。

• 统一项目

通过统一项目，可以更改项目中类型使用的名称和路径结构，从而与库中类型的名称和

路径结构相匹配。

• 全部折叠

隐藏“类型”(Types) 区域中 高节点的所有子条目。较低层级的元素（如，类型和各种类

型版本）将不再显示。

• 全部展开

展开“类型”(Types) 区域中所有低层级的元素。所有低层级的元素（如，类型和类型版

本）将全部显示。

“在项目中使用”选项卡

“在项目中使用”(Use in the project) 选项卡用于显示类型版本实例及其在项目中的相应使用

位置。选择实例时，可在巡视窗口中显示项目中实例的交叉引用。

更多信息，请参见： 
显示实例的交叉引用 (页 23)
显示项目中的实例 (页 23)

“在库中使用”选项卡

“在库中使用”(Use in the library) 选项卡用于显示库中类型或模板副本的所有使用位置。

更多信息，请参见“显示与其它库对象的关联 (页 24)”。

“类型”区域

在“类型”(Types) 区域中，将显示“库”(Libraries) 任务卡中所选文件夹的内容。所有类型都

会显示其引用的类型。使用“类型”(Types) 区域工具栏中的按钮，可以展开或折叠所有类型

节点。 

使用库管理

4.1 库管理概述
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通过“过滤器”(Filter) 下拉列表，还可对视图进行过滤。有关特定过滤器设置的更多信息，请

参见“AUTOHOTSPOT”

文本过滤器

输入文本信息后，可使用文本过滤器按文本特性过滤待显示的库元素。文本过滤器将记录类

型、模板副本以及层级结构中的这些类型/模板副本下的库元素。

另请参见“过滤库元素的显示”

参见

打开库管理 (页 22)
库基本知识 (页 7)

4.2 打开库管理

操作步骤

要打开库管理，请按以下步骤操作：

1. 选择一个类型或包含类型的任意文件夹。

2. 在快捷菜单中，选择“库管理”(Library management) 命令。

或者：

1. 在项目库或全局库中，单击“类型”(Types) 文件夹。

2. 在快捷菜单中，选择“库管理”(Library management) 命令。

结果

库管理将打开，并且显示类型及其版本。

参见

库管理概述 (页 19)

使用库管理

4.2 打开库管理

使用库
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4.3 显示项目中的实例

在库管理中，显示了某一类型所有版本的实例或单个类型版本。可直接跳转到项目中的每个

实例。

要求

打开库管理。

操作步骤

要显示类型或其版本实例，请按以下步骤操作：

1. 在“类型”(Types) 区域中，选择所需文件夹、类型或版本。

2. 打开“在项目中使用”(Use in the project) 选项卡。
将显示每个类型版本的项目实例。“路径”(Path) 列显示相应实例在项目中的路径。

3. 单击路径直接跳转到项目树中对应的实例。
库管理被隐藏，并在项目树中选中了该实例。

参见

显示实例的交叉引用 (页 23)
使用项目库的类型 (页 64)
库管理概述 (页 19)
显示与其它库对象的关联 (页 24)

4.4 显示实例的交叉引用

可在不退出库管理时显示实例交叉引用。

要求

打开库管理。

使用库管理

4.4 显示实例的交叉引用

使用库
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操作步骤

要在项目中显示实例的交叉引用，请按以下步骤操作：

1. 在“类型”(Types) 区域中，选择要显示其实例的类型版本。

2. 在“在项目中使用”(Uses in the project) 选项卡中，选择所需类型版本的实例。

3. 在巡视窗口中，打开“信息 > 交叉引用”(Info > Cross-references) 选项卡。
实例交叉引用将显示在项目中。

参见

库管理概述 (页 19)
显示项目中的实例 (页 23)

4.5 显示与其它库对象的关联

可显示库管理中各库对象间的关联。各类型版本对其它库对象的引用将自动显示在“类

型”(Types) 区域中。在“在库中使用”(Uses in the library) 选项卡中，还可查看相应类型版本

引用的其它库对象。 

要求

打开库管理。

操作步骤

要显示引用类型版本的其它库对象，请按以下步骤操作：

1. 在“类型”(Types) 区域中，选择所需文件夹、类型或版本。

2. 打开“在库中使用”(Uses in the library) 选项卡。
在“使用”(Uses) 窗口中，将显示各类型版本所引用的其它库对象。

3. 要跳转到引用的库对象，请单击“路径”(Path) 列中的相应路径。

参见

显示项目中的实例 (页 23)
库管理概述 (页 19)
引用块中的对象 (页 62)

使用库管理
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使用全局库 5
5.1 创建全局库

要求

“库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

操作步骤

要创建新全局库，请按以下步骤操作：

1. 单击“全局库”(Global libraries) 选项板中工具栏上的“创建新全局库”(Create new global 
library) 图标，或在选择“选项”(Options) 菜单中选择“全局库 > 创建新库”(Global libraries > 
Create new library) 命令。
将打开“创建新的全局库”(Create new global library) 对话框。

2. 指定新全局库的名称和存储地点。

3. 单击“创建”(Create) 确认输入。

结果

将生成新的全局库并将其粘贴到“全局库”(Global libraries) 选项板中。在文件系统中该全局

库的存储地点处创建了具有该全局库名称的文件夹。实际库文件的文件扩展名为“.al18”。 

参见

库基本知识 (页 7)
打开全局库 (页 27)
显示全局库的属性 (页 29)
保存全局库 (页 31)
关闭全局库 (页 32)
删除全局库 (页 32)

使用库
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5.2 创建写保护的全局库

通过将全局库导出为受保护的库，可对这些库进行保护。之后，这些库将设置为写保护。即，

将对其中包含的类型和全局库进行保护，防止修改。对受保护全局库的写保护无法撤销。

要求

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

• 包含一个未设置写保护的全局库。

操作步骤

要创建一个写保护的全局库，请按以下步骤操作：

1. 选择希望创建为写保护全局库的全局库。

2. 右键单击，打开快捷菜单。

3. 在全局库的快捷菜单中，选择命令“导出为受保护的库”(Export as protected library)。
“导出为受保护的库”(Export as a protected library) 对话框随即打开。

4. 指定写保护全局库的名称和存储地点。

5. 单击“导出”(Export)，确认输入。

结果

将生成写保护的全局库，并粘贴到“全局库”(Global libraries) 选项板中。系统将在文件系统

的全局库地点处，创建一个与受保护全局库同名的文件夹。实际库文件的文件扩展名为

“.al18”。 
原全局库中的类型和模板副本将作为写保护的类型和模板副本，复制到新的全局库中。

说明

防止更改写保护的类型

使用较新的非写保护相同类型覆盖写保护的类型时，写保护的类型可能会更改。

因此，如果要为客户提供写保护的类型，则需在提供前以较新的版本创建包含有这些类型的

写保护库（如果可能）。

这样，可确保客户不会已使用该类型的写保护版本且不会对该类型进行更改。

使用全局库
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5.3 全局库的兼容性

TIA Portal V13 或更早版本的库

新版本的 TIA Portal 不支持 TIA Portal V13 或更早版本创建的全局库。首先，需将 TIA Portal 
V13 SP1 创建的库升级到当前库版本。之后可打开该库并进行再次升级。

TIA Portal V13 SP1 或更高版本的库

在 TIA Portal 中，可打开由 TIA Portal V13 SP1 或更高版本创建的全局库。打开该库时，系

统提示需将该库升级到 TIA Portal 的 新版本。该全局库升级后，无法再用早期版本的 TIA 
Portal 打开。

与 新库版本的向下兼容性

保存为当前 TIA Portal 产品版本库格式的全局库，由于新增了许多功能，因此不能与旧版本

向下兼容。当前库格式的全局库只能通过 TIA Portal V18 项目进行操作。

参见

打开全局库 (页 27)

5.4 打开全局库

全局库可以统一进行进一步开发，并在多个项目中使用。如果所有用户都以写保护模式打开

一个全局库，则可以同时从中央存储地点打开该全局库。

要求

“库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

操作步骤

要打开全局库，请按以下步骤操作： 
1. 单击“全局库”(Global libraries) 窗格工具栏中的“打开全局库”(Open global library) 图标，或

在“选项”(Options) 菜单中选择命令“全局库 > 打开库”(Global libraries > Open library)。
“打开全局库”(Open global library) 对话框随即打开。

2. 选择待打开的全局库。库文件可通过文件扩展名“.al[版本号]”进行识别。即，由 TIA Portal 产
品 新版本保存的全局库的文件扩展名为“.al18”。

使用全局库

5.4 打开全局库

使用库

编程和操作手册, 11/2022 27



3. 将激活该库的写保护。如果要修改全局库，则需取消选中选项“以只读形式打开”(Open as 
read-only)。

4. 单击“打开”(Open)。
如果该库保存为 TIA Portal V18 的库版本，则“全局库”(Global library) 将打开并粘贴到“全
局库”(Global libraries) 选项卡中。如果选择了一个 TIA Portal V13 SP1 或更高版本的全局库，则
“升级全局库”(Upgrade global library) 对话框将打开。此时，需将该库升级到 TIA Portal 的
新版本。

结果

全局库显示在“全局库”(Global libraries) 选项卡中。

如果全局库均已写保护模式打开，则该库及其所有子文件夹都将灰显。

参见

检索全局库 (页 35)
全局库的兼容性 (页 27)
库基本知识 (页 7)
创建全局库 (页 25)
显示全局库的属性 (页 29)
保存全局库 (页 31)
关闭全局库 (页 32)
删除全局库 (页 32)

5.5 定义库语言

全局库可定义各种不同的库语言，并为全局库中的所有注释选择一种编辑语言。所选择的库

语言适用于全局库内的所有库元素（类型、类型版本和模板副本）。

类型及其类型版本的注释信息可翻译为多种库语言并在全局库中进行管理。选择的编辑语言

用于指定注释信息的显示语言。用户可随时对类型的注释信息进行编辑。类型的版本发布后，

注释将无法再编辑，将显示为只读模式。

如果更改全局库的编辑语言，则所有类型的注释信息将显示为新选择的编辑语言，前提条件

是这些注释信息已完成翻译。

使用全局库
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要求

“库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

操作步骤

要定义全局库的库语言，请按以下步骤操作：

1. 单击“全局库”(Global libraries) 窗格工具栏中的“打开全局库”(Open global library) 图标，或
在“选项”(Options) 菜单中选择命令“全局库 > 打开库”(Global libraries > Open library)。
“打开全局库”(Open global library) 对话框随即打开。

2. 选择待打开的全局库。 
3. 通过取消选中选项“以只读形式打开”(Open as read-only)，禁用全局库的写保护功能。

如果未取消选中“以只读形式打开”(Open as read-only) 选项，则可查看全局库中库语言的选
择，但无法更改。

4. 单击“打开”(Open)。
显示全局库。

5. 打开“语言和资源”(Languages & Resources) 文件夹。

6. 双击“库语言”(Library languages) 条目，或从快捷菜单中选择“打开”(Open)。

结果

库语言将显示在库的工作区域中。

5.6 显示全局库的属性

全局库包含各种属性，用于详细说明各个库。属性包括以下内容：

• 库常规信息

包括以下信息：创建时间、作者、文件路径、文件大小、版权等。很多属性可以更改。

• 库历史

库历史包含已执行的移植总览。在此，还可以调用该移植的日志文件。库历史中还包含

有关全局库的更新信息。

• 库中的支持软件包

可以显示额外软件的概述。需要额外的软件才能处理该项目的所有设备。

• 库中的软件产品

可以显示项目所需的所有已安装软件产品总览。

使用全局库
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要求

“库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

操作步骤

如果要显示全局库的属性，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要显示其属性的全局库。

2. 在快捷菜单中选择“属性”命令。
将打开包含全局库属性的对话框。

3. 在区域导航中选择要显示的属性。

参见

打开全局库 (页 27)
库基本知识 (页 7)
创建全局库 (页 25)
保存全局库 (页 31)
关闭全局库 (页 32)
删除全局库 (页 32)

5.7 显示全局库的日志

更新或清理全局库，或者为多种类型指定共享版本时，系统会创建日志文件。在这些日志中，

将列出对全局库所做的所有更改。创建的日志文件为 ZIP 文件，并与全局库存储在一起。在

打开全局库时，这些日志通常立即可用。

操作步骤

要打开全局库的日志，请按以下步骤操作：

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中打开全局库。

2. 在下一级文件夹中，打开“公共数据 > 日志”(Common data > Logs)。
3. 双击所需的日志。

将在工作区域中打开该日志记录。

使用全局库
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参见

使用其它库的类型更新库 (页 91)

5.8 保存全局库

在更改全局库后，需要进行保存。可以使用“库另存为”命令以另一个名称保存全局库。

说明

与较低 TIA Portal 版本的向后兼容性

请注意，在当前版本中保存过全局库后，就不能再在较低 TIA Portal 版本中打开这些全局库。

要求

“库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

保存更改

要保存全局库，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要保存的全局库。

2. 在快捷菜单中选择“保存库”命令。

以其它名称保存全局库

要以其它名称保存全局库，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要以一个不同名称保存的全局库。

2. 在快捷菜单中选择“将库另存为”命令。
将打开“将全局库另存为”对话框。

3. 选择存储地点并输入文件名。

4. 单击“保存”确认输入。
以新名称将该库保存在指定的地点。仍保留原始库。 

参见

使用全局库的归档 (页 33)
归档全局库 (页 34)
库基本知识 (页 7)

使用全局库
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创建全局库 (页 25)
打开全局库 (页 27)
显示全局库的属性 (页 29)
关闭全局库 (页 32)
删除全局库 (页 32)

5.9 关闭全局库

全局库与项目无关。这意味着全局库不会随项目一同关闭。因此，必须显式关闭全局库。 

要求 
“库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

操作步骤

要关闭全局库，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要关闭的全局库。

2. 在快捷菜单中选择“关闭库”(Close library) 命令。
如果对全局库进行了更改，则可选择是否保存这些更改。
全局库即会关闭。

参见

创建全局库 (页 25)
打开全局库 (页 27)
显示全局库的属性 (页 29)
保存全局库 (页 31)
库基本知识 (页 7)
删除全局库 (页 32)

5.10 删除全局库

如果不再需要使用全局库，可以将其删除。但西门子提供的库则无法删除。

使用全局库
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要求

“库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

操作步骤 
要删除全局库，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要删除的全局库。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

3. 单击“是”(Yes) 确认。

结果

从“全局库”(Global libraries) 选项板中删除该全局库。将从文件系统中删除该全局库的整个

库。 

参见

库基本知识 (页 7)
创建全局库 (页 25)
打开全局库 (页 27)
显示全局库的属性 (页 29)
保存全局库 (页 31)
关闭全局库 (页 32)

5.11 归档和检索全局库

5.11.1 使用全局库的归档

例如，如果要将全局库备份在外部硬盘驱动器上或通过电子邮件进行发送，则可以使用归档

功能缩小该库所占用的存储空间。

使用全局库
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缩小项目大小的方式

可使用两种方式来减小存储全局库所需的空间：

• 创建全局库的压缩归档

全局库归档是压缩文件，每个压缩包中都包含一个完整全局库，即包含库的整个文件夹

结构。在将包含全局库的目录压缩成归档文件之前，所有文件可减少到只包含基本组件，

从而进一步缩小所占用的存储空间。因此，全局库的压缩归档十分适合使用电子邮件进

行发送。

新产品版本的全局库的压缩归档文件扩展名为“.zal18”。
要打开一个全局库的压缩归档，需要对该归档文件进行检索。将归档文件中包含的整个

目录结构和所有文件一起解压缩到指定位置，。

• 小化全局库

可以忽略归档文件中的其它压缩，只创建全局库目录的副本。这样，可以将包含的文件

缩小为只包含基本元素。从而将所需的存储空间降至 低。将保留全局库的完整功能，而

且全局库仍可以照常装载。

小化的全局库尤其适用于归档，例如，存放在外部介质上。

参见

归档全局库 (页 34)
检索全局库 (页 35)

5.11.2 归档全局库

全局库可归档为压缩文件或非压缩文件。因此，待归档的全局库可以不通过 TIA Portal 打开。

将全局库归档为压缩文件时，可降低全局库所需的空间要求。 

操作步骤 
要归档全局库，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“归档...”(Archive...) 命令。
此外，也可在待归档全局库的快捷菜单中选择命令“归档库”(Archive library)。
“归档”(Archive) 对话框随即打开。

2. 在“源路径”(Source path) 域中，选择扩展名为“.al18”的库文件。

3. 要创建一个压缩归档文件，可选择选项“归档为压缩文件”(Archive as compressed file)。
4. 如果不希望归档可恢复的数据，则可选择选项“丢弃可恢复的数据”(Discard restorable data)。
5. 要自动地添加日期和时间信息时，可选择选项“在文件名称中添加日期和时间”(Add date and 

time to the file name)。 

使用全局库
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6. 在“目标路径”(Destination path) 框内，选择归档文件的保存目录或全局库目录的新目录。
此目录不能位于项目目录或全局库目录中。
在“选项 > 常规 > 归档设置 > 库归档的存储位置”(Options > General > Archive settings > 
Storage location for library archives) 处，设置默认目录。

7. 单击“归档”(Archive)。

结果

系统将创建一个全局库归档。压缩后的全局库文件扩展名为“.zal18”。该文件中包含全局库

的完整目录。为了节省空间，全局库的各个文件还将减小为只包含基本组件。

对于全局库未压缩，目标位置处仅创建一个该全局库原目录的副本。 

参见

使用全局库的归档 (页 33)
检索全局库 (页 35)

5.11.3 检索全局库

要使用已归档的全局库，必须先进行检索。将解压缩该全局库，并在 TIA Portal 中打开。

操作步骤

要解压缩全局库的归档，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“全局库 > 打开库”(Global libraries > Open library) 命令。
“打开全局库”(Open global library) 对话框随即打开。

2. 在“文件类型”(File type) 下拉列表中，选择“已压缩的库”条目。

3. 选择归档文件。

4. 如果要装载设置了写保护的全局库，则需选择复选框“以只读方式打开”(Open read-only)。
5. 单击“打开”(Open)。
6.“选择目标目录”对话框随即打开。

7. 选择将已归档全局库解压缩的目标目录。

8. 单击“选择文件夹”(Select folder)。

结果

全局库将解压缩到所选目录并立即打开。
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参见

使用全局库的归档 (页 33)
归档全局库 (页 34)
打开全局库 (页 27)
全局库的兼容性 (页 27)

5.12 使用全局企业库

5.12.1 企业库的基本知识

简介

企业库是一种由管理员提供并分配给 TIA Portal 的全局库。管理员可随时分配新库或更改库。

用户确认后，将在 TIA Portal 中自动加载这些新库。企业库的版本升级后，系统将在用户确

认后将现有的企业库升级为 新版本。

企业库与普通的全局库一样，位于“库”(Libraries) 任务卡的“全局库”(Global libraries) 选项

板中。

提供企业库

企业库可以存储在计算机硬盘驱动器或网络驱动器上的任何目录中。可通过一个 XML 文件，

将这些企业库集成到 TIA Portal 中。此 XML 文件包含分配的企业库的目录和名称。而且该 
XML 文件必须保存在计算机硬盘驱动器的以下目录中：

C:\ProgramData\Siemens\Automation\Portal V18\CorporateSettings\

该 XML 文件名必须为“CorporateSettings.xml”。

可以手动将组态文件复制到相应目录，也可通过公司网络指定该组态文件。在启动 TIA Portal 
时会自动应用有效组态。TIA Portal 在启动时，仍会继续监视该组态文件所在的目录。如果

组态文件发生变更，则系统将提示用户使用新组态。用户可取消提示信息两次，但在三小时

后仍会再一次接收到提示信息。在第三次接收到提示时，必须使用新组态。用户将从项目管

理员处接收到变更后的组态文件，例如，对企业库进行了添加或删除。

如果要访问存储在网络驱动器上的公司库，仅需联网即可进行更新。重新启动后，系统将自

动加载存储在本地的公司库。如果无法进行联网访问，则可只使用公司库存储在本地的副本。
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项目管理员的操作

项目管理员可将组态文件或企业库自动分配到组成员的计算机中，也可以将更新分发给组成

员。该功能不是 TIA Portal 中自带的功能，需要在公司内搭建相应的 IT 架构。如果要统一管

理组态文件，则需与公司的 IT 经理讨论该文件的管理方式。

通过全局库的归档功能，可将相关的企业库传递给项目组的各个成员。但在使用 TIA Portal 
之前，需要先对这些企业库进行检索。

下图举例说明如何将这些企业库分发给公司中的各个员工：

参见

使用全局库的归档 (页 33)
归档全局库 (页 34)
检索全局库 (页 35)
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5.12.2 为企业库创建组态文件

可使用 XML 格式的组态文件使企业库在 TIA Portal 中可用。该组态文件中包含有待装载库的

目录和文件名。该 XML 也可用于用户自定义文档的设置。

在此，将详细介绍如何创建 XML 组态文件以及如何保存该文件。

操作步骤

要为企业库提供一个组态文件，请按以下步骤操作：

1. 创建一个包含以下内容的 XML 组态文件。使用“UTF-8”编码。

2. 使用企业库存储的目标路径，更换本示例中“<CorporateLibraryPaths>”部分指定的路径。

3. 将该 XML 文件保存为“CorporateSettings.xml”。
4. 将该文件保存到计算机上的以下目录中：

C:\ProgramData\Siemens\Automation\Portal V18\CorporateSettings\
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XML 组态文件的内容

在 XML 组态文件中必须包含以下内容：

XML
<?xml version="1.0" encoding="utf-8"?>
<Document>
 <Settings.Settings ID="0">
  <ObjectList>
   <Settings.General ID="1" AggregationName="General">
    <!-- 此处为企业全局库的相关设置（如果有）。 -->
 
<!-- 企业库部分 -->
     <AttributeList>
      <CorporateLibraryPaths>
      <!-- 两个条目的示例 -->
      <Item>F:\CorporateLibraries\Corporate_Library_1\Corporate_Library_1.al18</
Item>           <Item>F:\CorporateLibraries\Corporate_Library_2\CorporateLibraries.al18</
Item>
      <!-- 在此，可输入其它全局库（如果有）。 -->           </CorporateLibraryPaths>
    </AttributeList>
<!-- 企业库部分结束 -->
  <ObjectList>
<!-- 用户自定义文档部分 -->
     <Settings.UserDocumentation ID="2" AggregationeName="UserDocumentation">
      <!-- 在以下部分内，将指定显示用户自定义文档的相关值。 -->
      <AttributeList>
       <!-- 激活或取消激活访问日志的显示。 -->
       <DisplayLogInformation>
        <Value>true</Value>
        </DisplayLogInformation>
       <!-- 激活或取消激活中央目录中用户自定义文档的搜索。 -->
       <EnableLookupFromCentralStorageLocation>
         <Value>true</Value>
       </EnableLookupFromCentralStorageLocation>
       <!-- 指定用户自定义文档的中央目录。 -->
       <CentralStorageLocation>
        <Value>D:\CorporateDocumentation\UserDocumentation\</Value>
       </CentralStorageLocation>
      </AttributeList>
     </Settings.UserDocumentation>
<!-- 用户自定义文档部分结束 -->
 
    </ObjectList>
   </Settings.General>
  </ObjectList>
 </Settings.Settings>
</Document>
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结果

将 XML 组态文件保存到相应目录时，TIA Portal 将提示用户下载企业库。

5.13 使用 Multiuser Engineering 管理全局库

5.13.1 管理项目服务器中的全局库

通过 TIA Portal 中的 Multiuser Engineering，多个用户可同时对服务器库和项目进行操作。

管理外部 TIA 项目服务器或本地项目服务器上的服务器库和项目。各个用户可以在本地会话

中对服务器上管理的库和项目进行独立操作。在本地会话中所做的更改可以传送到服务器库

或项目中。其他用户所做的更改可传送并应用于当前用户的本地会话中。

更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。
要使用 Multiuser Engineering，需要一台项目服务器来管理服务器库和项目以及本地会话。

为此，可组态并集成一台外部 TIA 项目服务器。每个版本的 TIA Portal 均默认安装一个与版

本相关的本地项目服务器以及相应功能。 
更多相关信息，请参见“AUTOHOTSPOT”和“AUTOHOTSPOT”。

参见

管理项目服务器 (页 40)
启动服务器项目 (页 41)
新建服务器库 (页 42)
创建本地会话 (页 43)
打开本地会话 (页 44)
同步服务器库中的更改内容 (页 45)

5.13.2 管理项目服务器

要使用 Multiuser Engineering 管理全局库，需要一台项目服务器来管理服务器库。可以使

用本地项目服务器，或组态外部 TIA 项目服务器。
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要求

• 已安装、组态并启动 TIA 项目服务器。

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

组态 TIA 项目服务器

1. 在“全局库”(Global libraries) 选项板的工具栏中，单击  图标（管理服务器全局库）。
“管理服务器全局库”(Manage server global libraries) 对话框随即打开。

2. 单击“管理服务器”(Manage server) 按钮。 
将打开项目服务器的设置。

3. 在表格的“连接”(Connections) 区域，单击“添加服务器连接”(Add server connection) 单元
格。
“新增项目服务器连接”(Add new project server connection) 对话框随即打开。

4. 输入新项目服务器连接的数据。
更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

5. 单击“添加”(Add) 按钮。

结果

在“管理 TIA 项目服务器中的全局库”(Manage global libraries in the TIA project server) 对话

框中，选择新项目服务器连接。

 

参见

管理项目服务器中的全局库 (页 40)
启动服务器项目 (页 41)

5.13.3 启动服务器项目

新建服务器库之前，需要启动项目服务器。可使用本地项目服务器或外部 TIA 项目服务器。

要求

“库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。
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启动服务器项目

1. 在“全局库”(Global libraries) 选项板的工具栏中，单击  图标（管理服务器全局库）。
“管理服务器全局库”(Manage server global libraries) 对话框随即打开。

2. 在“选择服务器”(Select server) 下拉列表中选择项目服务器。 
3. 单击“是”(Yes) 确认“启动 TIA 项目服务器”(Start TIA project server) 或“启动本地项目服务

器”(Start local project server) 对话框。

结果

项目服务器启动。

参见

管理项目服务器中的全局库 (页 40)
新建服务器库 (页 42)

5.13.4 新建服务器库

启动项目服务器后，可选择全局库并创建服务器库。 

要求

• 本地项目服务器或外部 TIA 项目服务器已启动。

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

新建服务器库

1. 在“全局库”(Global libraries) 选项板的工具栏中，单击  图标（管理服务器全局库）。
“管理服务器全局库”(Manage server global libraries) 对话框随即打开。

2. 在表格的“全局服务器库”(Global server libraries) 区域，单击“向服务器添加全局库”(Add 
global library to server) 单元格。
也可以打开快捷菜单并选择“向服务器添加全局库”(Add global library to server) 菜单命令。

“向项目服务器 {项目服务器} 添加全局库”(Add global library to project server {project server}) 
对话框随即打开。

3. 在“选择全局库”(Select global library) 区域中，单击“源路径”(Source path) 列中的“...”按钮
（向服务器添加全局库）。

4. 在文件目录中，导航到全局库，然后单击“打开”(Open)。
5. 要创建本地会话，请选中“创建本地会话”(Create local session) 复选框。
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6. 可根据需要输入备注。

7. 单击“添加”(Add) 按钮。

结果

全局库已添加到项目服务器。

参见

管理项目服务器中的全局库 (页 40)
创建本地会话 (页 43)

5.13.5 创建本地会话

创建服务器库后，可创建本地会话。只有创建了本地会话，多个用户才能在 Multiuser 
Engineering 中同时操作服务器库。

要求

• 已创建服务器库。

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

创建本地会话

1. 在“全局库”(Global libraries) 选项板的工具栏中，单击  图标（管理服务器全局库）。
“管理服务器全局库”(Manage server global libraries) 对话框随即打开。

2. 展开服务器库。
也可以打开快捷菜单并选择“创建本地会话”(Create local session) 菜单命令。
“创建本地会话”(Create local session) 对话框随即打开。

3. 选择本地会话的类型。

– “贡献会话”(Contribute Session) 设置可实现本地会话和服务器库中的更改内容双向同

步。

– “消费会话”(Consume Session) 设置只能将服务器库中的更改内容单向传送到本地会

话。 
不要选择此设置。 

4. 输入本地会话的详细信息。

– 输入本地会话的路径：单击“...”按钮并在文件系统中选择一个目录。

– 输入本地会话的名称。
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5. 要在创建本地会话后打开它，请选中“打开本地会话”(Open local session) 复选框。 
6. 单击“创建”(Create) 按钮。

结果

• 已创建本地会话。

• 如果选中“打开本地会话”(Open local session) 选项，本地会话将在创建后立即打开并投

入使用。

参见

管理项目服务器中的全局库 (页 40)
打开本地会话 (页 44)

5.13.6 打开本地会话

创建本地会话后，可打开并使用该本地会话。 

要求

• 已创建本地会话。

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

打开本地会话

1. 在“全局库”(Global libraries) 选项板的工具栏中，单击  图标（管理服务器全局库）。
“管理服务器全局库”(Manage server global libraries) 对话框随即打开。

2. 展开服务器库。

3. 双击本地会话。
也可以打开本地会话的快捷菜单并选择“打开本地会话”(Open local session) 菜单命令。

结果

• 本地会话已打开并可投入使用。

更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。
• 本地会话在“全局库”(Global Libraries) 选项卡的“库”(Libraries) 任务卡中显示为具有“覆

盖图标”的库符号 。
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参见

管理项目服务器中的全局库 (页 40)
同步服务器库中的更改内容 (页 45)

5.13.7 同步服务器库中的更改内容

5.13.7.1 用户界面中的多用户标记

在“库”(Libraries) 任务卡和库管理中，多用户标记显示在左边一栏中。这些多用户标记用户

指示本地会话与服务器库间库对象的变更或冲突。有关这些标记的概述，请参见

“AUTOHOTSPOT”。
所有这些多用户标记均显示在服务器库的本地会话、“类型”和“复制模板”文件夹以及这

些文件夹下的用户文件夹中。这些标记用于指示具有 高优先级的子库对象的相应多用户状

态。这些符号与各自的多用户标记相对应，并带有一个叠加图标。

相应的优先级如下所示： 
1.  （冲突：至少一个对象在多个会话中同时标记）

2. （至少一个对象在本地会话中标记）

3. （至少一个对象在同一个服务器库的不同本地会话中标记）

4. （未标记任何对象）

参见

管理项目服务器中的全局库 (页 40)
检入更改 (页 45)
刷新本地会话 (页 46)

5.13.7.2 检入更改

可将本地会话中的更改传送到服务器库。

要求

• 已更改本地会话中的库元素。

• 已打开本地会话。
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检入更改

1. 要将本地会话中的更改传送到服务器库中，可单击  按钮（检入所选择的更改）。
“检入”(Check-in) 工作区将打开。

2. 检查未决的更改。

3. 为此，在工作区的上半部分，选择“库对象”(Library objects) 节点。

4. 在“库对象”(Library objects) 部分，展开本地会话及其下方的文件夹。

5. 在左侧的列中，单击相应图标选择或取消选择要检入的对象。

– 已选择的对象以  图标指示。

– 已取消选择的对象以  图标指示。

6. 单击“开始检入”(Start check-in) 按钮。
将检入更改。 
检入成功完成后，“检入”(Check-in)对话框将打开。

7. 执行以下某项操作：

– 要使用服务器库数据覆盖本地会话，请单击“确定”(OK)按钮。 
– 要保留本地会话，请单击“保留本地会话”(Keep local session) 按钮。 
对话框关闭。

结果

本地会话的更改已检入服务器库中。

参见

管理项目服务器中的全局库 (页 40)
刷新本地会话 (页 46)

5.13.7.3 刷新本地会话

其他用户所做的更改可以显示并应用到当前用户的本地会话中。

要求

• 服务器库中的库元素发生变更。

• 已打开本地会话。
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刷新本地会话

1. 要将服务器库中的更改传送到本地会话，请单击  按钮（刷新本地会话）。
“刷新视图”(Refresh view) 工作区将打开。

2. 单击“开始刷新”(Start refresh) 按钮。
将执行更新。
更新完成后，将显示一条消息。

3. 单击“确定”(OK) 关闭此消息。

结果

服务器库更改已更新到本地会话。

参见

管理项目服务器中的全局库 (页 40)
检入更改 (页 45)
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使用模板副本 6
6.1 有关模板副本的基本信息

模板副本是用于创建常用元素的标准副本。可以创建所需数量的元素，并将其插入到基于模

板副本的项目中。这些元素都将具有模板副本的属性。

模板副本既可以位于在项目库中，也可以位于在全局库中。项目库中的模板副本只能在项目

中使用。在全局库中创建模板副本时，模板副本可用于不同的项目中。

例如，可以在库中将以下元素创建为模板副本：

• 带有设备组态的设备

• 变量表或各个变量

• 指令配置文件

• 监控表

• 文档设置元素，如封面和框架

• 块和包含多个块的组

• PLC 数据类型 (UDT) 和包含多个 PLC 数据类型的组

• 文本列表

• 报警类别

• 工艺对象

在许多情况下，作为模板副本添加的对象都包含一些其它元素。例如，一个 CPU 可以包含

多个块。如果所包含的元素使用某种类型版本，则将在库中自动创建该类型所使用的版本。

之后可以将此处包含的元素用作一个实例并与该类型进行关联。

参见

添加模板副本 (页 50)
使用模板副本 (页 52)
有关类型的基本信息 (页 53)
过滤库元素的显示 (页 109)
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6.2 添加模板副本

如果要多次使用对象，可以将这些对象作为模板副本复制到项目库或全局库中。可通过以下

几种方式创建模板副本：

• 选择一个或多个元素并使用它们来创建各个模板副本

• 选择多个元素并创建包含所有选中元素的单个模板副本。

要求

• 已显示“库”(Libraries) 任务卡。

• 如果将一个设备增加作为模板副本，则该设备应满足以下要求：

– 设备已编译并且一致。

– 该设备中不包含类型的测试实例。

• 如果将模板副本添加到全局库中，则需使用写权限打开全局库。

通过一个或多个元素创建模板副本

要基于一个或多个元素创建模板副本，请按以下步骤操作：

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中打开该库。

2. 选择所需的元素。

3. 使用拖放操作，将这些元素移动到“模板副本”(Master copies) 文件夹或“模板副本”(Master 
copies) 的任意子文件夹中。

或者：

1. 选择所需的元素。

2. 将这些元素复制到剪切板并将它们粘贴到所需的位置。
每个元素以模板副本形式粘贴到库中。在任何情况下，都将使用包含的任何对象（如，引用
的块）自动创建类型。

基于多个元素创建单个模板副本

要通过多个元素为所有元素创建单个模板副本，请执行以下步骤：

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中打开该库。

2. 将要创建为模板副本的元素复制到剪贴板中。

3. 右键单击“模板副本”(Master copies) 文件夹或该库中的任意子文件夹。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴为单个模板副本”(Paste as a single master copy) 命令。

使用模板副本
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或者：

1. 选择所需的元素。

2. 使用拖放操作，将这些元素移动到“模板副本”(Master copies) 文件夹或“模板副本”(Master 
copies) 的任意子文件夹中。同时，保持按住 <Alt> 键。
这些元素会以单个模板副本形式粘贴到库中。单个模板副本包含所有选中元素。在任何情况
下，都将使用包含的任何对象（如，引用的块）自动创建类型。

说明

避免使用模板副本的复杂结构

要避免名称冲突以及在后续使用模板副本期间与文件夹结构有关的冲突，请避免使用复杂的

模板副本。复杂模板副本的一个例子就是，包含多个元素和嵌套文件夹的模板副本。

基于文件夹或层级中的元素创建模板副本

要基于一个文件夹（含一个或多个元素或子文件夹）创建模板副本，请按以下步骤操作：

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中打开该库。

2. 将文件夹或层级（包含待创建为模板副本的元素）复制到剪贴板中。

3. 右键单击“模板副本”(Master copies) 文件夹或该库中的任意子文件夹。

4. 在快捷菜单中，选择“插入为层级”(Insert as hierarchy) 命令。
该文件夹与所有下属元素和子文件夹将插入到该库中。

或者：

1. 选择指定文件夹。 
2. 使用拖放操作，将这些元素移动到“模板副本”(Master copies) 文件夹或“模板副本”(Master 

copies) 的任意子文件夹中。同时按住 <Ctrl> 和 <Shift> 键。
不支持的元素或空文件夹无法插入作为模板副本。此时，将发送一条包含附加信息的消息。 

参见

有关模板副本的基本信息 (页 49)
使用模板副本 (页 52)
库基本知识 (页 7)
将类型添加到项目库 (页 59)
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6.3 使用模板副本

模板副本既可以包含在项目库中，也可以包含在全局库中。可以同时将一个或多个模板副本

粘贴到项目中。如果同时插入多个模板副本，请确保所有模板副本都与期望的使用点兼容。

要求

已显示“库”(Libraries) 任务卡。

操作步骤

要将模板副本粘贴到项目中，请按以下步骤操作：

1. 在库中，打开“模板副本”(Master copies) 文件夹或“模板副本”(Master copies) 的任意子文件
夹。

2. 使用拖放操作，将所需的模板副本或整个文件夹移到使用点处。

或者：

1. 打开元素视图。

2. 使用拖放操作，将所需的模板副本或整个文件夹从“元素”(Elements) 窗格移动到使用点处。

结果

已插入模板副本的副本。如果在多重选择中包含不兼容的模板副本，则将忽略这些模板副本

并且在项目中不会创建副本。

参见

有关模板副本的基本信息 (页 49)
添加模板副本 (页 50)
过滤库元素的显示 (页 109)
库基本知识 (页 7)
使用元素视图 (页 17)
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使用类型及其版本 7
7.1 有关类型的基本信息

使用类型

类型是执行用户程序所需的元素。可以对类型进行版本控制，并从中央地点对其进行二次开

发。

以下元素可作为类型存储在项目库或全局库中：

• 函数 (FC)
• 函数块 (FB)
• PLC 数据类型 (UDT)
• 面板

• 画面

• 类型

• 用户自定义函数

在 CPU 内，一个类型的相同版本只能使用一次。如果一个类型有多个可用的版本，则这些

版本也可在 CPU 内使用。根据所用的 CPU 数目，可在项目中得到任意数目的实例。这些实

例之后将与库中该类型的版本相连。如果使用全局库中的类型，则将在项目库中创建该类型。

如果类型已存在于项目库中，请根据需要添加缺失的类型版本。这样，该实例就只与项目库

中的相应类型版本相关联。

并用一个黑色的三角形标记类型及其实例。下图显示了一个标记有黑色三角形的实例，和一

个普通程序块：

有关类型版本控制的基本知识

通过进行类型版本控制，可以统一对类型进行开发，然后将 新版本作为更新集成到各个项

目中。通过这种方法，可以将纠错功能和新增功能轻松集成到现有项目中。如果已经创建了

一个全局库的新版本，则可以在自动过程中对现有项目进行更新。对于包含多个单独项目的

大型自动化解决方案，这样可以将错误率降至 低同时也极大降低了维护的工作量。

使用库
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通过版本控制，可以跟踪各类型的开发进程。在一个版本发布之前，可以在测试环境中进行

试用，确认对类型所做的更改是否正确集成到了现有项目中。在确保一切正常后，才能发布

一个可用于生产环境中的版本。可以随时查看项目中各实例的历史记录，并确定实例生成的

版本。

TIA Portal 会自动检查是否存在与某个类型的各个版本相关的对象。例如，所关联的对象可

以是块中被引用的 PLC 数据类型 (UDT) 或其它块。在创建类型或在库之间进行复制时，已经

考虑了所有关联的对象。在发布之前，还将检查类型版本的一致性以确保项目中没有不一致

现象。

类型的版本

每种类型都会指定版本。版本号将同时显示在“库”(Libraries) 任务卡中和相应类型旁边的项

目树中。要显示该实例旁项目树中的类型版本，请按以下步骤操作：为此，在项目树中选择

“版本”(Version) 列。这样，便于查看项目中所用实例的版本。

版本号由三个数字组成，数字间使用句点分隔。用户可以随机分配前两位数字。允许使用从 1 
到 999 的数字作为前两个数字。第三位数字是编译编号。编辑与版本相关的实例时，该数

字将自动加 1。在发布版本时，编译编号将复位为 1。

说明

库设置：“禁止编辑类型的版本号”

如果使用库设置“禁止编辑类型的版本号”(Disable editing of the type version number)，则

用户将无法为操作“发布版本”(Release version) 和“分配版本”(Assign version) 指定类型的

版本号。激活该库设置后，用户将无法更改该类型的版本号。但在发布或分配一个版本时，

该编译版本编号仍将自动递增。达到块中编译版本号的上限 (999) 时，该版本号将在下一个

块中递增。

类型的版本共有以下三种状态：

• 开发中（面板和 HMI 用户数据类型）

• 测试中（除面板和 HMI 用户数据类型之外的所有类型）

• 已发布

下图显示了一种类型的两个版本。一个版本是“测试中”，另一个版本是“已发布”：

使用类型及其版本

7.1 有关类型的基本信息
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如果在项目库中使用函数 (FC) 或函数块 (FB) 作为类型，在编译该块时如果使用不同指令版本，

则需遵循以下注意事项：

• 如果块接口的版本相同，则重新编译专有技术保护块时无需密码。

• 如果所有实参值未丢失且新版本中无需添加新的实参，则可重新编译不受专有技术保护

的块。

• 如果因类型的指令版本不同而无法编译，则需要给该类型生成一个新版本包含所需的调整。

参见

类型版本的状态 (页 55)
有关模板副本的基本信息 (页 49)
将类型添加到项目库 (页 59)
使用项目库的类型 (页 64)
编辑库元素 (页 113)
复制类型 (页 63)

7.2 类型版本的状态

类型的版本共有以下三种不同的状态。可通过实例或者在库中确定状态。

“开发中”状态

仅面板和 HMI 用户数据类型的版本才支持“开发中”(In work) 状态。如果某个版本处于开发

过程中，则库中该版本的旁边将显示“开发中”(In work)。
创建一个新类型或为已发布类型创建一个新版本时，该类型的状态将为“开发中”(In work)。
而无需具有项目中对实例的引用。在发布时，一致性检查将对类型的兼容性进行测试。

“测试中”状态

除面板和 HMI 用户数据类型之外的所有类型都可以具有“测试中”(In test) 状态。如果版本

正在测试，则将在库中的实例旁显示“测试中”(In test)。测试状态的版本与项目中的测试实

例相关联。这样，用户就可以在实际应用中使用所发布的类型之前，在测试环境中试验所做

更改的效果。

使用类型及其版本
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“已发布”状态

“已发布”(Released) 状态可用于所有类型，而无需考虑使用位置。如果版本已发布，则库中

的版本将标记上印章符号：

已发布版本可以在实例中以写保护方式打开。如果要对一个已发布版本进行编辑，则需先创

建一个新的“开发中”(In work) 或“测试中”(In test) 版本。

参见

有关类型的基本信息 (页 53)
使用项目库的类型 (页 64)
创建类型的测试版本 (页 68)
编辑类型的测试版本 (页 69)
创建类型的编辑版本 (页 70)
对版本进行一致性检查 (页 71)
废弃版本 (页 71)
发布版本 (页 72)
指定版本 (页 88)
将项目更新到 新版本 (页 76)
删除实例和类型之间的关联 (页 80)

7.3 显示已发布的类型版本

如果要显示一个已发布的版本但不希望进行编辑，则可以用写保护方式打开该实例。除面板

和 HMI 用户数据类型之外，其它所有类型都可以直接在实例中打开。面板和 HMI 用户数据

类型只能在“库”(Libraries) 任务卡中打开。

要求

已发布的版本在项目中包含有一个实例，但类型为面板或 HMI 用户数据类型时除外。

使用类型及其版本
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在实例中打开类型版本

要从实例开始以写保护模式打开类型的已发布版本，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中的实例上选择已发布的版本。

2. 为此，需右键单击该实例，然后从快捷菜单中选择“打开”(Open) 命令。
将以写保护模式打开该实例。

在“库”任务卡中打开类型版本

要在“库”(Libraries) 任务卡中打开一个类型已发布的版本，请按以下步骤操作：

1. 选择该版本。

2. 为此，需右键单击该版本，然后从快捷菜单中选择“打开”(Open) 命令。
如果是面板或 HMI 用户数据类型，则直接打开。在这种情况下，可跳过其它步。如果是其它
任何类型，则将打开“打开类型”(Open type) 对话框。

3. 从实例列表中选择待显示版本的实例。

4. 单击“确定”(OK) 进行确认。
将以写保护模式打开该实例。

7.4 显示类型或版本的属性

可以显示某个类型或版本的属性。

操作步骤

要显示类型或版本的属性并输入注释，请按以下步骤操作：

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中，选择一个类型或类型版本。

2. 为此，需右键单击该类型或该类型的一个版本，然后从快捷菜单中选择“属性”(Properties) 命
令。
将打开“属性”(Properties) 对话框。

3. 需要时，可在“注释”(Comment) 字段中输入该类型的注释信息或编辑现有的注释消息。

属性显示且可更改

下表列出了某个类型/版本的可显示或可更改的属性：

特性 说明 版本 类型

名称 类型的名称 - 显示且可更改

版本 版本号 显示 -

使用类型及其版本
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特性 说明 版本 类型

上一次更改

 
如果创建、发布、复制或指定版本，这会记录为对类型的更改。

更改日期和时间将输入在“上一次更改”(Last change) 字段中。

显示 -

作者 将版本的创建者指定为作者。 显示 -
原始库 指示生成该类型的 新版本的项目和库。这一信息非常重要，

有助于在类型从其它库中复制之后查找该类型的原始版本。

显示 -

版本 GUID 或
类型 GUID

GUID 用于唯一标识类型或类型版本，例如，即使是在项目库或

全局库内存在同名的类型或版本时也如此。该 GUID 由系统自

动分配，无法进行更改。

显示 显示

命名空间 如果在项目的软件单元中创建程序段或 PLC 数据类型，则这些

程序元素的名称中可添加命名空间。 
如果类型创建基于带有命名空间的程序元素，则这些；类型的

命名空间显示在属性中。但“命名空间”字段无法更改：

- 显示

低设备版本 由 WinCC Unified 创建的类型，支持项目中 低设备版本定义。

该版本显示在“ 低设备版本”字段中，但不能更改。

- 显示

注释 类型或版本的注释信息

只有设置的界面语言与输入注释时设置的语言相同时，才能显

示相应版本的注释。

显示（状态为

“测试”或

“使用”的版

本）且可更改

显示且可更改

7.5 类型一致性状态

更改后，类型可能不再一致。如果类型不一致，则  符号将显示在“库”(Libraries) 任务卡

的屏幕右边沿处。这样，即使“库”(Libraries) 任务卡关闭，也可清晰识别不一致。 
库中的“状态”(Status) 列指示类型是否一致。显示以下状态：

图标 含义 解决方法

该类型一致。 -
该类型至少存在一个不一致。 更多信息，请参见“修复不一致错误 

(页 78)”部分中的解决方法

该类型的“default”版本未使用相关类型

的“default”版本。

更多信息，请参见“修复不一致错误 
(页 78)”部分中的解决方法

该类型版本存在副本。 手动清除或删除不需要的版本

使用类型及其版本
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图标 含义 解决方法

该设备中实例化了此类型的多个版本。通过删除其它不需要的版本，设备中仅使

用的一个版本，建议为“default”版本

该设备中实例化了此类型的一个版本，

而非“default”版本。

更多信息，请参见“将项目更新到 新版

本 (页 76)”部分中的解决方法

参见

显示和隐藏列 (页 18)
将版本设置为“default”版本 (页 87)
发布版本 (页 72)
将项目更新到 新的类型版本 (页 84)

7.6 使用项目库中的类型

7.6.1 将类型添加到项目库

可以在项目库中为各种元素创建可在项目中重复使用的类型。例如。可以将以下元素创建为

类型，例如：

• 程序块（函数/函数块）

• PLC 数据类型 (UDT)
• 面板

• HMI 用户数据类型

• 画面

• 样式

通过拖放或复制粘贴，可将新类型和现有类型的版本添加到项目库中。如果各版本的 GUID 
不同且版本号和其它属性无关，则可这些类型版本添加到项目库中。即，可将多个版本号相

同的版本添加到项目库中。

如果将元素作为类型添加到项目库中，并且此元素与其它元素相关，则系统也会将相关的元

素作为类型进行自动创建。

将一个类型添加到项目库中之后，该类型将与项目中添加的元素象关联。因此，项目中的元

素为该类型的实例。

使用类型及其版本
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要求

• 已显示“库”(Libraries) 任务卡。

• 编译要添加为类型的元素。

• 各个元素具有一致性。

• 满足各块的所有其它要求，参见“块要求 (页 61)”部分。

操作步骤

要将现有元素作为类型添加到项目库，请按以下步骤操作：

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中打开项目库。

2. 将一个或多个元素拖放到“类型”(Types) 文件夹或“类型”(Types) 的任意一个子文件夹中。
或者：将项目树中的元素复制到剪贴板，然后再将这些元素添加到指定的项目库文件夹中。
“添加类型”(Add type) 对话框随即打开。

3. 输入新类型的属性：

– 在“类型的名称”(Name of the type) 字段中，输入新类型的名称。

– 在“版本”(Version) 字段中，输入新类型的版本号。

– 在“作者”(Author) 字段中，输入该类型编者的姓名。

说明

创建作者姓名

在“设置”(settings) 中，输入一个用户名。如果要添加类型、在库中创建并发布类型

版本或创建模板副本，则系统默认将该设置中输入的用户名作为作者存储在属性中。

– 在“注释”(Comment) 字段中，输入该类型的注释。

4. 单击“确定”(OK) 进行确认。

说明

从软件单元中添加块作为同名的类型

使用软件单元时，项目中可以使用命名空间不同而名称相同的块。但名称相同而命名空

间不同的块，不能同时作为类型添加同一个库或库文件夹中。 
此时，建议在各命名空间的库中创建一个相应名称的文件夹。这样，块可保留作为具有

相同名称和清晰结构的类型。 

结果

将生成已发布版本的新类型。该版本带有“default”标识符。此版本将与已添加的元素（实例）

进行关联。
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参见

有关类型的基本信息 (页 53)
复制类型 (页 63)
块要求 (页 61)
引用块中的对象 (页 62)
库基本知识 (页 7)
添加模板副本 (页 50)

7.6.2 块要求

允许创建类型的块

可在项目库中创建以下块类型：

• 函数块 (FB)
• 函数 (FC)
• PLC 数据类型 (UDT)

一致性和编译

要通过块创建类型，块必须具有一致性且经过编译创建类型时，将自动检查块的一致性，如

有必要还将对块进行编译。

块要求

要通过块创建类型，块必须满足下列要求：

• 块必须与 CPU 类型相匹配。

可通过项目树中块右侧显示的不兼容符号识别与 CPU 不匹配的块。如果将 S7-1500 CPU 
中的块复制到 S7-300 CPU 中，则发生该错误。S7-1500 的块与 S7-300 CPU 不兼容，无

法编译块。这意味着无法通过块创建类型。

• 该块不是系统数据块。

• 该块不包含背景数据块的单个实例，或在 STL 块中使用“OPN”命令调用数据块。
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受专有技术保护的块的特殊情况

也可以创建受专有技术保护的块类型。但是，谨记以下对受专有技术保护的块的额外要求：

• 已发布用作类型的块

受专有技术保护的块必须已发布才可在库中使用。需在块属性中进行所需设置。

• 块不包括到数据块、PLC 变量和 PLC 常量的访问。

因为无法通过数据块、PLC 变量或 PLC 常量创建类型，因此也无法通过可以访问上述对

象的受专有技术保护的块创建类型。受专有技术保护的块的实例在无相关数据块、PLC 变
量或 PLC 常量的情况下无效。

• 如果在“库”(Libraries) 任务卡中对某个类型的测试版进行编辑，则可在块属性中启用专

有技术保护。 
之后，可通过项目导航中的块属性移除该专有技术保护。

参见

将类型添加到项目库 (页 59)
引用块中的对象 (页 62)

7.6.3 引用块中的对象

很多情况下，可以在类型中引用其它对象。例如，调用块中的变量或数据块。相应地，块和

引用的对象之间存在相关性。只有同时提供所有相关对象时块才是一致的。

引用其它类型

如果在块中调用其它程序块、面板、PLC 数据类型 (UDT) 或 HMI 用户数据类型，则这些相关

的对象也将作为类型自动存储在项目库中如果引用的块稍后以实例形式在项目中再次使用，

则还会创建被引用对象的实例。因此，TIA Portal 将自动确保块状态始终一致，且用户程序

可以执行。
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引用其它对象

允许在未受专有技术保护的块中访问数据块、PLC 变量或 PLC 常量，因此，仍可以通过这些

块创建类型。例如，当在块中引用的函数块也自动创建为项目库中的块类型时，也不可访问

数据块、PLC 变量和 PLC 常量。如果在块中引用数据块、PLC 变量或 PLC 常量，则只将块本

身创建为类型。引用的对象不会创建为类型。如果引用未以类型形式存储的对象，则注意以

下事项：

• 在不同使用位置使用块

如果在其它使用位置（如，其它 CPU）根据类型创建实例，则新的使用位置上引用的对

象将缺失。这意味着需要在新的使用位置上再次创建引用的对象（例如，数据块或变量

表）。确保新的使用位置上的引用对象具有相同的名称。

• 被引用对象后续名称的更改

如果您后续更改被引用对象的名称，则块就不再一致，也就不再能找到被引用的对象（例

如，变量）。对于已发布版本的类型，则无法再更正对象的调用。在这种情况下，会创

建新版本的类型并更正已调用对象的名称。将项目中所有类型实例更新至 新版本。

参见

块要求 (页 61)
将类型添加到项目库 (页 59)
对版本进行一致性检查 (页 71)
将项目更新到 新版本 (页 76)
显示与其它库对象的关联 (页 24)

7.6.4 复制类型

可以复制项目库中的类型。复制一个类型时，可执行以下复制操作：

• 在同一个文件夹中创建副本。

• 基于带有“default”标识符的类型版本，创建副本。

• 复制项在项目中没有实例。

要求

已发布该类型。
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操作步骤

要复制项目库中的某个类型，请执行以下步骤：

1. 右键单击某个类型。

2. 在快捷菜单中选择“复制类型”(Duplicate type) 命令。
“复制类型”(Duplicate type) 对话框随即打开。

3. 输入新类型的属性：

– 在“类型的名称”(Name of the type) 字段中，输入新类型的名称。

– 在“版本”(Version) 字段中，输入新类型的版本号。

– 在“用户”(User) 字段中，输入该类型编者的姓名。

– 在“注释”(Comment) 字段中，输入该类型的注释。

4. 单击“确定”(OK) 进行确认。
将生成已发布版本的新类型。

参见

将类型添加到项目库 (页 59)
编辑库元素 (页 113)

7.6.5 使用项目库的类型

项目库中的类型可在项目中使用任意次。类型的使用始终与项目库中相应类型的版本相关联。

如果类型包含从属元素，则还必须在项目中的适当点将这些元素创建为使用类型。从属元素

的示例是块中引用的 PLC 数据类型。

只能将相同类型的一个版本分配给一个设备。必要时，也可以同时创建多种使用类型。

类型的使用在项目树中称为实例。

可能的类型版本使用点

要使用某个类型，请在项目中的适当点处创建该类型的特定版本的实例。适当的使用点包括：

• 项目树中的文件夹

可以在项目树中的文件夹中创建类型的实例。该文件夹必须适用于特定类型。例如，如

果类型为用户数据类型，只能在“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中创建实例。

• 编辑器

可以在相应编辑器中使用类型创建实例。例如，可在另一个块中使用函数块类型创建实

例。以这种方式从另一个块中调用函数块类型。
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用于创建实例的选项

可选择以下两种方式来创建类型实例：

• 将所需的类型版本从项目库拖放到指定位置。

生成了类型实例和相关元素，并粘贴到待使用的位置。此外，还将实例与项目库中的相

应类型版本进行了关联。如果在编辑器中创建了实例，则还会在项目树中的相应点处创

建类型实例。系统默认将库中的文件夹结构复制到项目树中。如果要选择项目树中的其

它文件夹，则这些实例位于库所在的文件夹内。

• 复制和粘贴类型实例

用户可将类型实例复制到剪贴板中，然后再粘贴到其它位置处。这样，即可为该类型版

本创建另一个实例。实例仍与项目库中的相同类型版本进行关联。将一个类型实例复制

到剪切板然后粘贴到另一个项目中后，该项目的项目库将接受所有所需类型版本。

要求

• 已发布所需的版本。

• 项目中已包含支持指定类型的设备

• 而且该设备并未分配给同一类型的其它任何实例。

操作步骤

要创建类型实例，请按下列步骤操作：

1. 在项目库中，选择要从中创建实例的版本。

2. 使用拖放操作，将版本从项目库移到项目树或编辑器中的使用点。
或者：要自动使用默认版本，则通过拖放操作将类型从项目库中移到使用点处。
例如，使用拖放操作将函数块类型移到项目树中 CPU 的块文件夹中。例如，要从另一个块中
直接调用类型，请通过拖放操作将该类型从项目库移到程序编辑器中的使用点处。

说明

通过项目中带有命名空间的类型

在项目中，可为软件单元内的块定义一个名称空间。对于库中的类型，命名空间显示在

属性和“名称空间”(Namespace) 列中，但无法能编辑。

在项目中使用类型时，请注意以下几点事项：

• 如果在软件单元内使用项目中的类型，则使用该类型的命名空间。

• 如果在软件单元外使用项目中的类型，则不使用该类型的命名空间。 

或者：

1. 将一个或多个实例复制到剪贴板。

2. 将实例粘贴到同一项目或不同项目的合适位置中。
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结果

项目中会使用相应版本。 
当在项目中使用类型的默认版本时，“版本”(Version) 列显示符号  以及所用的版本。

如果在同一 PLC 中使用同一类型的多个版本或者使用类型默认版本以外的版本，“版

本”(Version) 列将显示符号  以及所用的版本。 

参见

有关类型的基本信息 (页 53)
类型版本的状态 (页 55)
显示实例类型 (页 66)
将版本设置为“default”版本 (页 87)
解决不一致问题 (页 78)
库基本知识 (页 7)
使用模板副本 (页 52)

7.6.6 显示实例类型

在项目树中，可跳转到库中的类型处，该库属于项目树中的实例。

操作步骤

要跳转到项目库中的类型处，请按以下步骤操作：

1. 右键单击项目树中的类型实例。

2. 从快捷菜单中选择“转至类型”(Go to type) 命令。
引用的类型版本将显示在项目库中。

参见

使用项目库的类型 (页 64)

7.6.7 所引用类型的兼容性更改和非兼容性更改

在之前版本的 TIA Portal 中，对类型进行编辑时，直接/间接引用待编辑类型的所有类型状态

都将设置为“测试中”或“开发中”状态。
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在 V17 及以上版本中对类型进行编辑时，待编辑类型的状态只能设置为“测试中”或“开

发中”。在类型发布前，系统不会检查程序模块（函数块或函数）的更改是否兼容：

• 如果类型编辑时进行非兼容性更改，则发布时所有直接引用的类型状态均设置为“测试

中”或“开发中”。 
• 如果类型编辑时进行了兼容性更改，则直接或间接引用的类型状态保持不变。

兼容性更改和非兼容性更改

下表简要列出了各个对象的兼容性更改和非兼容性更改：

对象 兼容性更改 非兼容性更改

函数 (FC)
安全函数 (F-FC)

局部数据的以下类型发生更改：

• Temp
• Constant
程序窗口中的标题（块标题，程序段标题）

和注释（块注释，程序段注释）发生更改

块参数的以下类型发生更改：

• Input 
• Output
• InOut
• Return

函数块 (FB)
安全函数块 (F-FB)

局部数据的以下类型发生更改：

• Temp
• Constant
• Static
程序窗口中的标题（块标题，程序段标题）

和注释（块注释，程序段注释）发生更改

块参数的以下类型发生更改：

• Input 
• Output
• InOut
• Return

PLC 数据类型 (UDT) 注释发生更改 程序块中使用的用户自定义数据类型 (UDT) 
发生更改

所有对 HMI 类型更改均视为非兼容性更改。

参见

编辑类型的测试版本 (页 69)
发布版本 (页 72)
发布文件夹中的所有版本 (页 74)
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7.6.8 创建类型的测试版本

在发布类型用于生产过程之前，需要在项目中和自动化系统上对这一类型进行测试。此测试

将在特定的测试环境中进行。例如，该测试环境可以是一个 CPU。
创建一个“测试”状态的版本进行测试。创建“测试”版本适用于除面板和 HMI 用户数据

类型之外的所有类型。另一方面，可为面板和 HMI 用户数据类型创建“开发中”(In work) 版
本。

可通过以下两种方式，创建一个类型的测试版本并定义测试环境：

• 在“库”(Libraries) 任务卡中

在“库”(Libraries) 任务卡中，生成“测试中”(In test) 状态的新版本。可以直接从类型或

类型的特定版本生成新版本。

• 在项目树中的实例上

也可以直接在项目树中的实例上创建测试版本。由于该实例始终用于项目内的一个特定

版本内，因此将根据该实例处所使用的版本生成类型的新版本。

也可以同时创建多种类型的测试版本。

以下规则适用于“测试”版本：

• 对于每种类型，在指定时间只能将一个版本设置为“测试”版本。

• 测试版本只能与项目中的一个实例相关联。因此，只要实例处于“测试”状态，就无法

将该实例复制到剪贴板、复制实例或根据该实例创建其它类型。

要求

• 项目中该类型的至少一个实例处于指定版本中。

• 如果要根据该类型的特定版本创建新版本，则在项目中该实例使用此版本。

操作步骤

要生成类型或类型版本的新测试版本，请按以下步骤操作：

1. 选择该类型、该类型的版本或实例。 
在实例中直接创建测试版本时，可以通过多选功能选择多个元素或多个文件夹。由于所选实
例已经定义了测试环境，因此可以跳过步骤 3 和 4。

2. 右键单击所选元素并从快捷菜单中选择“编辑类型”(Edit type) 命令。
“编辑类型”(Edit type) 对话框随即打开。如果已经开始对项目树中的实例进行编辑，则立即打
开测试实例进行编辑。
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3. 从项目内的列表中选择该类型的实例。
如果已经开始对该类型本身进行编辑，则应注意以下几点事项：

– 实例的使用地点（例如 CPU）也用作后续编辑该类型时的测试环境。 
– 选择测试实例也可定义待编辑的版本。

以下情况适用于编辑一个特定的版本：
如果从特定版本开始，则只能从相同版本中使用的实例列表中进行选择。

4. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

创建了该类型的一个新版本。新版本为“测试中”状态，识别方式与用户界面中的相同。

参见

有关类型的基本信息 (页 53)
类型版本的状态 (页 55)
库基本知识 (页 7)

7.6.9 编辑类型的测试版本

编辑“测试”版本时，不会创建新版本。可以在项目树的实例中或在“库”(Libraries) 任务卡

中开始编辑测试版本。

说明

删除和重命名接口参数

可以添加新参数。但如果对现有参数进行重命名或删除，那么在调用块时将无法使用这些参

数。

如果更改接口参数或进行其它不兼容的更改，则发布该版本时，引用该版本的所有类型版本

都将设置为“测试中”状态。 

说明

更改受保护项目的类型

如果项目受保护，则需要相应的功能权限才能更改类型。更多相关信息，请参见

“AUTOHOTSPOT”和“AUTOHOTSPOT”。
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操作步骤

要编辑类型的测试版本，请按以下步骤操作：

1. 右键单击测试版本或实例。

2. 在快捷菜单中选择“编辑类型”(Edit type) 命令。
将打开测试实例，并且可以进行编辑。

参见

有关类型的基本信息 (页 53)
类型版本的状态 (页 55)
库基本知识 (页 7)
对版本进行一致性检查 (页 71)
废弃版本 (页 71)
发布版本 (页 72)

7.6.10 创建类型的编辑版本

如果要对面板或 HMI 用户数据类型的类型进行编辑，则需为该类型创建“开发中”(In work) 
版本。要检查所做更改的兼容性，则需在发布前自动执行一致性检查。

要求

在“库”(Libraries) 任务卡中打开项目库。

操作步骤

要为某个类型创建新的开发版，请按以下步骤操作：

1. 右键单击该类型或该类型的版本。

2. 在快捷菜单中选择“编辑类型”(Edit type) 命令。
将创建新的“开发中”(In work) 版本并打开进行编辑。

参见

有关类型的基本信息 (页 53)
类型版本的状态 (页 55)
库基本知识 (页 7)
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7.6.11 对版本进行一致性检查

在编辑过程中，类型版本可能会意外包含有不一致状态。为及时发现开发过程中的错误，请

定期执行一致性检查。但在发布版本时，系统将立即自动执行一致性检查。

以下内容详细介绍了如何手动对类型版本进行一致性检查。

要求

• 在“库”(Libraries) 任务卡中打开项目库。

• 版本状态为“开发中”(In work) 或“测试中”(In test)。

操作步骤

要对类型版本进行一致性检查，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要进行一致性检查的版本。

2. 在快捷菜单中，选择“检查一致性”(Check consistency) 命令。
将执行一致性检查。用户将收到一条包含一致性检查结果的消息。

参见

发布版本 (页 72)
废弃版本 (页 71)
编辑类型的测试版本 (页 69)
有关类型的基本信息 (页 53)
类型版本的状态 (页 55)
库基本知识 (页 7)

7.6.12 废弃版本

如果类型版本“测试中” (In test) 或“开发中” (In work) 不再需要，则可将其删除。也可以选

择多个类型或文件夹，删除其中包含的所有测试版或开发版。并将所有使用删除版本的位置

都复位到上一次发布时的状态。

要求

• “库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

• 待删除的版本状态为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work)。
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操作步骤

要废弃一个版本，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要废弃的版本。

2. 在快捷菜单中，选择“废弃更改并删除版本”(Discard changes and delete version) 命令。
将删除该版本。

参见

有关类型的基本信息 (页 53)
类型版本的状态 (页 55)
库基本知识 (页 7)
对版本进行一致性检查 (页 71)

7.6.13 废弃文件夹中的所有版本

系统可同时删除某个文件夹中状态为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 的所有版本。所

有使用已删除版本的位置都将复位为上次发布的状态。

要求

“库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

废弃单个类型的版本

要废弃文件夹中的所有版本，请按以下步骤操作：

1. 右键单击文件夹。

2. 从快捷菜单中选择“全部删除”(Discard all) 命令。
将删除所有“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 版本。

7.6.14 发布版本

完成类型版本的编辑操作后，可发布该版本从而用于生产过程中。为该发布指定一个版本号。

还可以使用多重选择来同时发布多个版本。

如果对要发布的类型版本进行了结构更改（例如对接口进行了更改），则仅将引用已更改类

型版本以及受更改影响的类型设置为“测试中”或“开发中”状态。发布时要默认将所有引

用的类型组态设置为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work)，则需在“常规 > 库设
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置”(General > Library settings) 中选择复选框“将所有相关类型的状态设置为“测试中””(Set 
all dependent types to 'In test' status)。

要求

• “库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

• 要发布版本的状态为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work)。
• 这些版本保持一致。

在开始发布时将立即执行一致性检查。如果在一致性检查过程中出错不能继续发布，则

将显示一条消息指示如何更正这些错误。

操作步骤

要发布类型版本，请按以下步骤操作：

1. 选择待发布的版本。

2. 右键单击所选择的版本。

3. 在快捷菜单中，选择“发布版本”(Release version) 命令。
将打开“发布类型版本”(Release type version) 对话框。

4. 必要时，可更改版本的属性：

– 在“类型名称”(Type name) 字段中输入类型的名称。如果选择了多个发布版本，则无

法更改“名称”(Name) 字段。

– 在“版本”(Version) 字段中，定义待发布版本的主版本号和中间版本号。如果选择了

多个发布版本，则无法更改“版本”(Version) 字段，并使用 后一个版本号进行发布。

– 在“作者”(Author) 字段中，输入待发布版本的编者。

– 在“注释”(Comment) 字段中，输入待发布版本的注释信息。

5. 必要时，可更改版本的其它选项： 
– “将依赖类型设置为编辑模式”选项：如果对待发布的类型版本进行了非兼容性更改

（如，对接口进行了更改），则系统默认选择该复选框。引用已更改类型版本的类型

默认设置为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 状态。如果不想将引用类型设置为

“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 状态，则清除该复选框。

如果对待发布的类型版本进行了兼容性更改，则系统默认取消选中该复选框。

– “更新项目中的实例”选项：选中此复选框以将项目中的所有实例更新为 新版本。

– “删除库中的未使用类型版本”选项：选中此复选框以从库中删除未连接到项目中的

任何实例的所有版本。此时，与其它类型或模板副本相关版本将不会删除。

6. 单击“确定”(OK) 进行确认。
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结果

• 将发布所选择的版本。

• 以上特性适用于该类型本身、待发布的版本以及所有后续开发的新版本。已发布的版本

不受变更的影响。

• 已发布的版本带有默认标识符。

• 需要时，可以将具有相同原始版本的所有实例更新到 新版本，并删除该类型的未使用

版本。

• 根据所做的更改，发布类型版本会对引用该版本的类型产生影响： 
– 如果对待发布类型版本进行了非兼容性更改（例如对接口进行了更改），则将直接引

用已更改类型版本的类型设置为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 状态。调用

类型仍引用 新发布的版本。

– 如果对待发布的类型版本进行了兼容性更改，则直接引用已更改类型版本的类型将保

持不更改。在这种情况下，调用类型引用 新发布的版本。

• “状态”(Status) 列中的一个图标会指示类型是否一致。有关所示状态的更多信息，请参见

“类型一致性状态 (页 58)”。

参见

发布文件夹中的所有版本 (页 74)
所引用类型的兼容性更改和非兼容性更改 (页 66)
有关类型的基本信息 (页 53)
类型版本的状态 (页 55)
库基本知识 (页 7)
对版本进行一致性检查 (页 71)
指定版本 (页 88)
将类型添加到全局库中 (页 82)
将项目更新到 新版本 (页 76)

7.6.15 发布文件夹中的所有版本

完成文件夹中所有类型的编辑操作后，可同时发布所有版本。

如果对要发布的类型版本进行了不兼容的更改（例如对接口进行了更改），则仅将引用已更

改类型版本以及受更改影响的类型设置为“测试中”或“工作中”状态。要在发布时默认将
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所有直接引用的类型设置为“测试中”或“工作中”状态，请在“常规 > 库设置”(General 
> Library settings) 下选中“将所有依赖类型设置为‘处理中’状态”(Set all dependent types 
to 'Processing' status) 复选框。

要求

• “库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

• 该文件夹中包含有状态为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 的版本。

• 所有状态为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 的版本均一致。

在开始发布时将立即执行一致性检查。如果在一致性检查过程中出错不能继续发布，则

将显示一条消息指示如何更正这些错误。

操作步骤

要发布文件夹中的所有类型版本，请按以下步骤操作：

1. 右键单击指定文件夹。

2. 在快捷菜单中，选择“全部发布”(Release all) 命令。
将打开“发布类型版本”(Release type version) 对话框。

3. 必要时，可更改版本的属性：

– 在“作者”(Author) 域中，输入待发布版本的编者。

– 在“注释”(Comment) 域中，输入待发布版本的注释信息。

4. 必要时，可更改版本的其它选项： 
– “将依赖类型设置为编辑模式”选项：如果对要发布的类型版本进行了不兼容的更改

（例如对接口进行了更改），则默认选中此复选框。如果已选择具有兼容和不兼容更

改的类型进行发布，则该复选框将显示模糊状态，而非选中标记。直接引用不兼容更

改类型版本的类型默认设置为“测试中”(In test) 或“工作中”(In work) 状态。 
如果不想将直接引用类型设置为“测试中”(In test) 或“工作中”(In work) 状态，则清

除该复选框。

如果对待发布的类型版本进行了兼容性更改，则系统默认取消选中该复选框。

– “更新项目中的实例”选项：选中此复选框以将项目中的所有实例更新为 新版本。

– “删除库中的未使用类型版本”选项：选中此复选框以从库中删除未连接到项目中的

任何实例的所有版本。此时，与其它类型或模板副本相关版本将不会删除。

5. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

系统将发布所选文件夹中状态为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 的所有类型版本。

以上特性适用于待发布的版本以及所有后续开发的新版本。已发布的版本不受变更的影响。
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同时会删除项目中未使用的类型版本。

根据所做的更改，发布类型版本会对引用该版本的类型产生影响： 
• 如果对待发布类型版本进行了非兼容性更改（例如对接口进行了更改），则将直接引用

已更改类型版本的类型设置为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 状态。调用类型仍

引用 新发布的版本。

• 如果对要发布的类型版本进行了兼容更改，则引用已更改类型版本的类型不会更改。在

这种情况下，调用类型引用 新发布的版本。

参见

发布版本 (页 72)

7.6.16 将项目更新到 新版本

在项目库中更新多种类型后，将项目中的所有实例更新为项目库中类型的 新版本。如果不

希望在整个项目中应该这些更改，则可以将更新限制为项目中的个别设备。

以下每个元素都可选择为更新源：

• 整个项目库

• 项目库中的各个文件夹

• 各种类型

可以选择多种类型。

说明

删除项目中未使用的类型实例

系统默认，将项目更新到 新的类型实例时，将从项目中删除未使用的类型实例。

为了避免从项目中删除未使用的类型实例，可在“常规 > 库设置”(General > Library settings) 
中选择复选框“项目更新时，不删除库中未使用的类型版本实例”(Do not remove unused 
type version instances when updating the project from the library)。

要求

“库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。
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操作步骤

要使用项目库中的内容更新项目中的实例，请按以下步骤操作：

1. 选择整个项目库或库中的元素。

2. 右键单击所需元素，在快捷菜单中选择“更新类型 > 项目”(Update types > Project) 命令。
“更新项目中的类型”(Update types in the project) 对话框随即打开。

3. 可以选择整个项目，也可以选择单个设备进行更新。

4. 选项更新方式：

– 在此过程中，始终选中“更新项目中的实例”(Update instances in the project) 复选框。

– 选择“删除库中未使用的类型版本”(Delete unused type versions from the library) 复
选框，删除项目库中已更新类型的所有旧版本。

5. 单击“确定”(OK) 进行确认。
如果执行了兼容性更改，则可进行更新。
但如果执行了非兼容性更改，则系统将会因为项目库状态不一致而显示一条警告。此时，需
要修正不一致错误 (页 78)。

结果

对项目进行了以下更改：

• 所选设备中的所有实例都将更新为所关联类型的 新版本。

• 根据需要，从项目库中删除所有较早的版本。

• 如果 CPU 中不包含用户程序中调用的块实例，则系统将从该 CPU 中移除该用户实例。这

些类型位于库中。需要时，可在项目中重复使用。

• 如果对待更新类型版本进行了非兼容性更改（例如对接口进行了更改），则将项目中直

接引用已更改类型版本的实例设置为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 状态。调用

类型仍引用 新发布的版本。

• 如果对待更新类型版本进行了兼容性更改，则项目中引用已更改类型版本的实例不会更

改。在这种情况下，调用类型引用 新兼容的版本。

• “状态”(Status) 列中的一个图标会指示类型是否一致。有关所示状态的更多信息，请参见

“类型一致性状态 (页 58)”。
• 更新过程的日志文件位于项目树的“公共数据”(Common data) 中。

参见

将项目更新到 新的类型版本 (页 84)
使用其它库的类型更新库 (页 91)
有关类型的基本信息 (页 53)
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库基本知识 (页 7)
类型版本的状态 (页 55)

7.6.17 解决不一致问题

项目升级时更改项目库或全局库中的类型，可能会导致不一致错误。例如，对类型进行不兼

容更改时。

示例

用户对全局库中的某个类型进行了更改，并创建了一个新的默认版本（如，V0.0.2）。

但在该项目中，相关类型的实例却引用之前的默认版本（如，V0.0.1）。  
此时，如果使用功能“更新类型 > 项目”(Update types > Project)，将项目更新为全局库中的

新版本，则项目中引用的类型可能一致也可能会不一致，具体取决于执行的更改。 
• 如果对库中的类型执行兼容性更改，则引用的类型保持一致。该类型的默认版本引用相

关类型的新默认版本（如，V0.0.2）。同时，“状态”(Status) 列将显示一个绿色符号，表

示状态一致。 
• 如果对库中的类型执行非兼容性更改，则引用的类型将发生不一致错误。该类型的默认

版本引用相关类型之前的默认版本（如，V0.0.1）。同时，“状态”(Status) 列显示一个

黄色符号，表示状态不一致。此时，需要修正不一致错误。 

要求

• 项目库或全局库或中的某个类型执行了不兼容更改。

• 变更后的类型已创建了一个新的默认版本。

• 已执行“更新类型 > 项目”(Update types > Project) 命令，进行项目更新。

• 已收到一条因项目库状态不一致的警告消息。

更新项目之前修正不一致错误

要在更新项目之前更正不一致错误，请按照以下步骤操作：

1. 在警告中，单击“是”(Yes) 按钮。
如果库中版本不一致，则项目中的实例不会更新。

2. 修正不一致错误，之后再更新项目。
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更新项目后修正不一致错误

如果只想更新项目却不希望修正不一致错误，请按照以下步骤操作：

1. 在警告中，单击“否”(No) 按钮。
项目库中的“状态”(Status) 列将显示一个黄色符号，表示类型不一致。此状态表示类型的默
认版本未引用已更改类型的默认版本。
该项目将更新为项目库中不一致的版本。
直接引用类型的实例状态不会设置为“测试中”(In test)。

2. 在项目库中，打开不一致类型的快捷菜单。
要修复文件夹中的所有不一致类型时，可打开该文件夹的快捷菜单。

3. 在“修复不一致错误”(Fix inconsistencies) 快捷菜单中，选择一个功能。具体介绍，请见下文。

使用默认版本

要使用被引用类型的默认版本确保更改的兼容性，则可在“修复不一致错误”(Fix 
inconsistencies) 快捷菜单中选择“使用默认版本”(Use default version)。 

修正不一致类型

1. 要修正不一致类型，则可在“修复不一致错误”(Fix inconsistencies) 快捷菜单中选择“修复不
一致类型”(Adapt inconsistent type)。 
“编辑类型”(Edit type) 对话框随即打开。

2. 在项目内的列表中，选择该类型的实例。

3. 单击“确定”(OK) 进行确认。
系统将执行以下动作： 
– 在项目中，对不一致类型的默认版本进行更新。

– 在项目中，更新被引用类型的默认版本

– 将不一致类型的默认版本状态设置为“测试中”(In test)。

说明

调整 HMI 对象的不一致类型

使用“调整不一致类型”(Adapt inconsistent type) 功能，不能更新项目中 HMI 对象的

不一致类型。将不一致类型的默认版本状态设置为“测试中”(In test)。

4. 发布该版本。
更多信息，请参见“发布版本 (页 72)”部分。

5. 如果编译过程显示错误消息，则需更正该错误然后再次发布此版本。 
更多信息，请参见“编辑类型的测试版本 (页 69)”部分。
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将当前所引用的版本设置为默认

要将该版本当前被引用的版本设置为默认并进行使用，可在“修复不一致错误”(Fix 
inconsistencies) 快捷菜单中选择“将当前被引用的版本设置为默认”(Set currently 
referenced version as "default")。 

参见

类型一致性状态 (页 58)

7.6.18 删除实例和类型之间的关联

类型的实例始终与相应类型的版本相关联。它们与普通对象不同，无法编辑。如果编辑实例，

则将在项目库中自动创建该类型的一个新版本，因而这些变更将影响整个项目。

如果删除实例及其类型之间的关联，则可以在项目树中按照普通对象的编辑方式编辑该对象。

说明

禁用“终止与类型的连接”。

如果要防止项目中类型的各实例分离，也可禁用“终止与类型的连接”(Terminate conection 
to type) 选项。

在“选项 > 设置 > 常规 > 库设置”(Options > Settings > General > Library settings) 中，选择

选项“快捷菜单条目“终止与类型的连接””(Shortcut menu entry 'Terminate connection to 
type')。

要求

实例不得为“测试”(in test) 状态。

操作步骤

要删除实例及其类型版本之间的关联，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择一个或多个实例。

2. 右键单击该选择，然后在快捷菜单中选择命令“终止与类型的连接”(Terminate connection to 
type)。

3. 此时，将删除与相应类型版本的关联。
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参见

有关类型的基本信息 (页 53)
库基本知识 (页 7)
类型版本的状态 (页 55)

7.6.19 替换类型

“替换类型”功能用所选目标实例替换项目中的类型实例。该功能适用于 HMI 类型。

替换类型的源始终是类型版本；目标始终是类型的发布版本。

如果选择了要替换的类型（而非类型版本），则系统使用“default”版本作为待替换的源版本。

要求

• 在“库”(Libraries) 任务卡中打开项目库。

• 类型的源版本可用。

• 类型的目标版本可用。

操作步骤

1. 右键单击源类型或源类型的版本。

2. 在快捷菜单中选择“替换类型”(Replace type) 命令。
“替换目标选择”(Replace target selection) 对话框随即打开。
将显示所有兼容的目标类型。

3. 在对话框的左侧选择一种类型。

4. 在对话框右侧的列表视图中选择目标类型的版本。

5. 单击绿色复选标记确认选择。
状态消息将显示在巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 选项卡中。

结果

在所有设备上，源类型的所有实例将替换为目标类型的所选版本。
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7.7 使用全局库中的类型

7.7.1 将类型添加到全局库中

操作多个项目时，全局库将用作中央资源。在所有类型中，只有项目库中的类型可以直接编

辑。因此，如果要对类型进行操作，则可使用项目库。编辑项目库中类型之后，即可将该类

型添加到全局库中。并按照从项目库复制类型的常规过程，从项目库添加类型。目标库中的

“default”版本则保持不变。

通过拖放或复制粘贴，可将新类型和现有类型的版本添加到全局库中。如果各版本的 GUID 
不同且版本号和其它属性无关，则可这些类型版本添加到全局库中。即，可将多个版本号相

同的版本添加到全局库中。

要求

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

• 要添加类型的全局库将打开，并且可写入。

操作步骤

若要将类型添加到全局库中，请按以下步骤操作：

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中，打开全局库中的所需文件夹。

2. 将一个或多个类型从项目库拖放到“类型”(Types) 文件夹或全局库的任意子文件夹。

或者：

1. 将所需类型从项目库复制到剪贴板中。

2. 在“库”(Libraries) 任务卡的“全局库”(Global library) 窗格中，打开所需的全局库。

3. 右键单击“类型”(Types) 文件夹或“类型”(Types) 的任意子文件夹。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

结果

这些类型将插入到全局库中。如果相关类型（例如 HMI 用户数据类型或变量的类型）在全

局库中不存在，则会将它们也复制到全局库中。这样，可确保生成实例所需的所有元素都包

含在全局库中。

如果类型已在全局库中，则按照所描述的操作更新全局库。此时，系统将该类型的 新已发

布版本添加到全局库中。全局库中的“default”版本保存不变。 
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参见

有关类型的基本信息 (页 53)
发布版本 (页 72)
指定版本 (页 88)
将项目更新到 新的类型版本 (页 84)
库基本知识 (页 7)

7.7.2 使用全局库中的类型

要使用全局库中的类型，请在项目中的适当点处创建该类型的特定版本的实例。必要时，也

可以同时创建多种使用类型。类型的使用在项目树中称为实例。

可能的类型版本使用点

适用于全局库中的类型的使用点：

• 项目树中的文件夹

可以在项目树中的文件夹中创建类型的实例。该文件夹必须适用于特定类型。例如，如

果类型为用户数据类型，只能在“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中创建实例。

• 编辑器

可以在相应编辑器中使用类型创建实例。例如，可在另一个块中使用函数块类型创建实

例。以这种方式从另一个块中调用函数块类型。

将实例与项目库相关联

在项目中，全局库中类型的实例没有与全局库中的类型相关联。而是在创建实例时，在项目

库中生成类型的副本和相关元素。例如，相关元素可以是块中所引用的 PLC 数据类型。在任

何情况下，项目库中类型的副本和相关元素都包含与该实例相关联的版本。如果在项目库中

已存在该类型或相关元素，则仅在需要时才在项目库中添加缺少的版本。

这样，该实例 终将与项目库中的类型副本相关联。无论版本如何，只能将类型分配给设备

一次。

要求

• 项目中已包含支持该类型的设备。

• 而且该设备并未分配给同一类型的其它任何实例。
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操作步骤

要使用项目中的类型版本，请按以下步骤操作：

1. 在全局库中，选择要从中创建实例的版本。

2. 使用拖放操作，将类型的废弃版本移到使用点处。
或者：要自动使用“default”版本，则通过拖放操作将类型从库中移到使用点处。
例如，使用拖放操作将函数块类型移到项目树中 CPU 的块文件夹中。例如，要从另一个块中
直接调用类型，请通过拖放操作将该类型从项库移到程序编辑器中的使用点处。

说明

通过项目中带有命名空间的类型

在项目中，可为软件单元内的块定义一个名称空间。对于库中的类型，命名空间显示在

属性和“名称空间”(Namespace) 列中，但无法能编辑。

在项目中使用类型时，请注意以下几点事项：

• 如果在软件单元内使用项目中的类型，则使用该类型的命名空间。

• 如果在软件单元外使用项目中的类型，则不使用该类型的命名空间。 

结果

已在项目库中添加缺失的类型或各个版本。如果项目库中不存在某个类型，则此类型存储在

与以前在全局库中相同的文件夹中。通过类型及其从属元素创建实例并将此实例插入到使用

点处。此外，还将实例与项目库中的相应类型版本进行了关联。

如果在编辑器中创建了实例，则还会在项目树中的相应点处创建类型实例。在项目树中会复

制库中的文件夹结构。因此，可在与全局库中相同的文件夹中找到实例。

参见

有关类型的基本信息 (页 53)
将项目更新到 新的类型版本 (页 84)
将版本设置为“default”版本 (页 87)
库基本知识 (页 7)
使用元素视图 (页 17)

7.7.3 将项目更新到 新的类型版本

在具有无数自动化项目的大型企业中，经常需要从中央地点对全局库进行编辑。在编译新版

本后，各项目更新后的全局库立即可用。如果收到全局库的更新版本，可以用 新版本替换

项目中旧版本的实例。 
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如果不希望在整个项目中应该这些更改，则可以将更新限制为项目中的个别设备。 
如果要将这些类型分发给不同的用户或将更新后的类型分配给特定用户，则可根据需要选择

或取消选择具体类型进行更新。

在更新项目或单个设备时，也会使用全局库中类型的新版本对项目库进行更新。

在某些情况下，希望在使用全局库中的版本进行更新时，覆盖项目中的类型。如果选择“强

制更新”(Force update) 选项，则：  
• 带有默认标识符的源版本等于或低于带有默认标识符的目标版本时，更新后，全局库中

的源版本将成为项目中的新默认版本。  
• 不同来源库中某个类型的不同编者生成相同的版本状态时，如果版本的 GUID 不同，则项

目中相同版本号的版本将合并。

以下元素可选择为更新源：

• 全局库的根节点

• 全局库中的单个文件夹

• 各种类型

可以选择多种类型。

说明

删除项目中未使用的类型实例

系统默认，将项目更新到 新的类型实例时，将从项目中删除未使用的类型实例。 
为了避免从项目中删除未使用的类型实例，可在“常规 > 库设置”(General > Library settings) 
中选择复选框“项目更新时，不删除库中未使用的类型版本实例”(Do not remove unused 
type version instances when updating the project from the library)。

要求

• “库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

• 更新后的全局库已打开。

使用类型及其版本

7.7 使用全局库中的类型

使用库

编程和操作手册, 11/2022 85



操作步骤

要使用全局库中的内容更新项目中的实例，请按以下步骤操作：

1. 选择更新后的全局库或该库中的单个元素。

2. 如果某个类型无需更新，则可右键单击该类型，在快捷菜单中选择“选择进行更新 > 否”(Select 
for updating > No)。
如果希望选择多个类型不更新，则可在“选择更新”(Select for updating) 列中选择各类型的复
选框。 

3. 右键单击全局库或所需元素，然后在快捷菜单中选择“更新类型 > 项目”(Update types > 
Project) 命令。
“更新项目中的类型”(Update types in the project) 对话框随即打开。

4. 可以选择整个项目，也可以选择单个设备进行更新。

5. 选项更新方式：

– 在此过程中，始终选中“更新项目中的实例”(Update instances in the project) 复选框。

– 选择“删除库中未使用的类型版本”(Delete unused type versions from the library) 复
选框，删除项目库中已更新类型的所有旧版本。

– 选择复选框“强制更新”(Force update)，将更新类型版本，而不考虑这些类型的版本。

6. 单击“确定”(OK) 进行确认。
如果执行了兼容性更改，则可进行更新。
但如果执行了非兼容性更改，则系统将会因为项目库状态不一致而显示一条警告。此时，需
要修正不一致错误 (页 78)。

结果

对项目进行了以下更改：

• 所选设备中的所有实例都将更新为所关联类型的 新版本。

• 在项目库中，显示所选类型的 新版本。根据需要删除所有较早的版本。

• 如果全局库中的默认版本较低，并选择了“强制更新”(Force update) 选项，则项目中较

高的默认版本将更新为全局库中较低的默认版本。

• 如果全局库中存在相同版本，并选择了“强制更新”(Force update) 选项，则这两个版本

在项目中将使用相同的版本号进行实例化。

• 如果对待更新类型版本进行了非兼容性更改（例如对接口进行了更改），则将项目中直

接引用已更改类型版本的实例设置为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 状态。调用

类型仍引用 新发布的版本。

• 如果对待更新类型版本进行了兼容性更改，则项目中引用已更改类型版本的实例不会更

改。在这种情况下，调用类型引用 新兼容的版本。
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• “状态”(Status) 列中的一个图标会指示类型是否一致。有关所示状态的更多信息，请参见

“类型一致性状态 (页 58)”。
• 更新过程的日志文件位于项目树的“公共数据”(Common data) 中。

参见

将项目更新到 新版本 (页 76)
使用其它库的类型更新库 (页 91)
有关类型的基本信息 (页 53)
库基本知识 (页 7)
将类型添加到全局库中 (页 82)

7.8 将版本设置为“default”版本

发布或更新版本时，已发布的 高版本将作为默认版本。此外，也可指定其它已发布的版本

作为默认版本。

要求

• 项目库或全局库已打开。 
• 指定的类型版本已发布。 

操作步骤

1. 选择一个版本。

2. 单击右键，打开快捷菜单。

3. 选择快捷菜单命令“设置为‘默认’版本”(Set as 'default')。 

结果

对类型进行实例化、创建、发布和更新时，系统将使用默认版本，而非已发布的 高版本。

创建较新的版本时，通常也会使用默认版本。

“状态”(Status) 列中的一个图标会指示类型是否一致。有关所示状态的更多信息，请参见“类

型一致性状态 (页 58)”。
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7.9 指定版本

将与内容有关的类型均采用相同的版本号后，库结构可更为清晰明了。同时也可在操作进度

上显示相同的版本号。完成多个相关类型操作后，可为这些类型指定相同的版本号。

可提供以下方式为类型指定一个公共的版本号：

• 通过库中的一个或多个文件夹

• 通过一个或多个类型

要求

• “库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

操作步骤

要为多个类型指定同一个版本，请按以下步骤操作：

1. 选择待指定公共版本的类型。

2. 在快捷菜单中，选择“指定版本”(Assign version) 命令。
将打开“指定版本”(Assign version) 对话框。

3. 必要时，可更改版本的属性：

– 在“版本”(Version) 字段中，指定新版本号。该版本号必须高于所有所选类型的 高

版本号。

– 在“作者”(Author) 字段中，输入发布该版本的负责人姓名。

– 在“注释”(Comment) 字段中，输入待发布版本的注释信息。

4. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

选定的类型版本将进行以下更改：

• 将使用指定的版本号创建所有选定类型的新版本。 
• 对于新版本以及所有后续开发的新版本，以上特性适用于所有选定的类型。较低的版本

不受变更的影响。如果属性未更改，则系统将应用各个类型上一次所发布版本的属性或

用户指定为“default”版本的属性。

• 如果用户已将某个版本设置为“default”，则系统将基于指定版本号的“default”版本创建所

选类型的新版本。新创建的版本将带有“default”标识符。

• 只要用户未选择相关类型，该类型的编译编号就会增加到下一个可用编译编号。如果还

选择了相关类型，则会分配指定的版本号。

使用类型及其版本

7.9 指定版本

使用库

88 编程和操作手册, 11/2022



将创建一个日志文件记录所有变更信息。如果在项目库中已确定了类型的版本，则日志文件

将位于“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 下的项目树中。如果全局库中已确定了类

型的版本，则日志文件将位于全局库下子目录中的“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 
文件夹内。

参见

有关类型的基本信息 (页 53)
类型版本的状态 (页 55)
库基本知识 (页 7)
发布版本 (页 72)
将类型添加到全局库中 (页 82)
显示全局库的日志 (页 30)
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使用其它库的类型更新库 8
可以使用其它库的内容更新现有的库。可通过以下几种方式更新库：

• 使用其它全局库或项目库中的类型更新全局库

• 使用全局库中的类型更新项目库

以下每个元素都可选择为更新源：

• 项目库中的根节点

• 全局库的根节点

• “类型”(Types) 文件夹

• “类型”(Types) 文件夹中的各个文件夹

• 各种类型

可以选择多种类型。

在更新过程中，新版本将添加到目标库中已存在的类型中。对于目标库中不存在的类型，将

连同该类型的所有版本一起复制到目标库中。 
在某些情况下，可能需要使用其它库中的版本覆盖某个库中的类型。如果选择“强制更

新”(Force update) 选项，则：  
• 带有“default”标识符的源版本的版本低于带有“default”标识符的目标版本时，更新后，版

本较低的源版本将作为目标库中新的“default”版本。  
• 不同来源库中某个类型的不同编者生成相同的版本状态时，目标库中相同版本号的版本

将合并。

如果要将这些类型分发给不同的用户或将更新后的类型分配给特定用户，则可根据需要选择

或取消选择具体类型进行更新。

说明

复制类型时的用户自定义文档

用户自定义的文档不会与类型一同复制到其它库中。需要手动将这些类型的用户自定义文档

复制到相应的目录中。

有关用户自定义文档的更多帮助信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

使用库
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要求

如果要更新一个全局库，则需以写权限打开该库。

操作步骤

要使用另一个库中的内容更新库，请按以下步骤操作：

1. 选择“类型”(Types) 文件夹或该文件夹中的各元素，作为更新源。

2. 如果某个类型无需更新，则可右键单击该类型，在快捷菜单中选择“选择进行更新 > 否”(Select 
for updating > No)。
如果多个类型无需更新，则可在“不更新”(Exclude from update) 列中选择各类型对应的复选
框。 

3. 右键单击该源，然后在快捷菜单选择“更新类型 > 库”(Update types > Library) 命令。
“更新库中的类型”(Update types in a library) 对话框随即打开。

4. 选择要更新的库类型：

– 选择“更新项目库”(Update project library)，使用全局库中的类型更新项目库。

– 如果要更新全局库，则需选择“更新全局库”(Update global library)。
5. 可选：如果要更新全局库，则可在下拉列表中选择待更新的全局库。

6. 选项更新方式：

– 在此过程中，始终禁用选项“更新项目中的实例”(Update instances in the project)。
– 如果要从目标库中删除与其它类型无关联的所有非默认版本，请激活“删除库中未使

用的类型版本”(Delete unused type versions from the library) 选项。

– 如果要将源库中较低的默认版本设为目标库中的新默认版本，请激活“强制更

新”(Force updates) 选项。 
如果要在更新后的目标库中将更高的默认版本设置为默认版本，请禁用此选项。

7. 单击“确定”(OK) 进行确认。
将执行更新。

结果

对目标库进行了以下更改：

• 如果目标库中的类型尚未使用，则在复制时将包含这些类型的所有版本。更新的类型版

本已添加到了目标库内现有的类型中。如果目标库中已存在该类型的更新版本，仍会复

制 新版本，并自动为其指定一个更新的版本号。

• 如果这些的类型的所有版本在项目中的任何实例中都未使用，则可需要时从项目库中删

除这些版本。

• 如果源库中的“default”版本较低，并选择了“强制更新”(Force update) 选项，则目标库中

较高的“default”版本将更新为源库中较低的“default”版本。

使用其它库的类型更新库
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• 如果源库与中央库中存在版本号相同但版本 GUID 不同的类型版本，则这两个版本在目标

库中的版本号将相同。在这种情况下： 
– 如果激活“强制更新”(Force updates) 选项，源库中的默认版本设置为目标库中的新默

认版本。

– 如果禁用“强制更新”(Force updates) 选项，则保留目标库中的默认版本。

• 如果对待更新类型版本进行了非兼容性更改（例如对接口进行了更改），则将直接引用

已更改类型版本的类型设置为“测试中”或“开发中”状态。调用类型仍引用 新发布

的版本。

• 如果对待更新类型版本进行了兼容性更改，则引用已更改类型版本的类型不会更改。在

这种情况下，调用类型引用 新发布的版本。

• “状态”(Status) 列的图标用于显示该类型的引用是否与其它类型一致： 
– 绿色：类型的引用一致。该类型的“default”版本将引用相关类型的“default”版本。

– 黄色：类型的引用不一致。该类型的“default”版本不引用相关类型的“default”版本。

• 针对更新创建了一个日志文件，记录对目标库执行的所有更改。

如果项目库已更新，则日志位于项目树中“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 中。

如果全局库已更新，则日志位于全局库下面的层级中“Common data > Logs”(Common 
data > Logs) 文件夹中。

参见

将项目更新到 新版本 (页 76)
将项目更新到 新的类型版本 (页 84)
显示全局库的日志 (页 30)
库基本知识 (页 7)
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库中的多用户工程组态 9
9.1 使用库元素进行多用户工程组态

在多用户工程组态系统中，可使用项目库中的库元素。

有关操作多用户工程组态系统的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

标记为检入

在多用户工程组态系统中，项目库中各库元素的标记方式与项目树中的相同。在 TIA Portal 
的以下区域中，可对库元素进行标记：

• “库”(Libraries) 任务卡

• 库管理

• 任何使用位置，如类型实例处

通常采用手动方式标记库元素。

下图显示了“库”(Libraries) 任务卡，其中包含标记为可用于多用户功能的列和库元素：

使用库
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可标记的库元素

下表列出了项目库中和项目实例中可标记为检入的类型：

  库中可标记的类型 实例可标记

函数块 (FB) ✓ ✓
PLC 块库类型 (FC) ✓ ✓
PLC 数据类型 (UDT) ✓ ✓
HMI 面板 ✓ 通过标记块实例所在的画面

HMI 用户自定义数据类型 
(UDT)

✓ 通过标记使用 UDT 的对象

（如，画面或 HMI 变量）

HMI 样式 ✓ -
HMI 样式表 ✓ 不适用

HMI 画面 ✓ ✓
HMI C 脚本 ✓ ✓
HMI VB 脚本 ✓ ✓ 

删除本地会话中的类型

如果要删除本地会话中的类型，则需注意以下事项：

• 如果版本仍在测试或编辑过程中，则需发布该类型。

• 要删除已分配服务器项目中的类型，则删除前需在本地会话中对该类型进行标记。

在本地会话中，可删除各个版本，但这些版本仍保留在服务器项目中。由于删除属于管理操

作，因此需在服务器项目中删除类型及其版本。

更新项目

如果要更新该项目，则需注意以下事项：

• 更新项目前，对类型进行标记。

• 在更新项目前，在使用点对 HMI 用户数据类型进行标记。

• 更新项目时，本地会话中不会应用对 HMI 形式的更改。需在服务器项目视图中更新 HMI 
形式。

库中的多用户工程组态
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9.2 检入类型和模板副本

在多用户服务器项目中，检入类型与模板副本变更的过程与本地会话中其它所有对象相同。

检入某个类型时，该类型的所有版本都将检入。检入实例时，类型将随之自动检入。

更新服务器项目

在服务器项目中，类型和模板副本都基于唯一的 GUID 进行标识和同步。类型和模板副本检

入后，本地会话中的更改将应用到服务器项目中。

• 在服务器项目中应用类型或模板副本的属性，如名称

• 添加缺失的类型版本

• 在服务器项目中，应用库中的文件夹结构。但是，空文件夹不会删除。

更新服务器项目时可能会发生一些冲突。可通过以下方式解决各种冲突：

• 命名冲突

名称相同的两个类型无法检入。相应的类型名称将自动添加扩展编号（<_1> 等）。

两个类型实例的名称不能相同。否则，导入时将导致错误。

• 类型状态为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work)。
在服务器项目中或在本地会话中，如果一个类型位以上两种状态中的一种，则该服务器

项目无法更新。在更新服务器项目前，请先释放所有标记的类型。

• 版本冲突

如果在服务器项目和本地会话中发现版本号相同但对应的内容不同，则将发出一条通知

消息。此时，需更改版本号，确保版本号唯一。

有关多用户工程组态的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

库中的多用户工程组态

9.2 检入类型和模板副本
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使用库文本 10
10.1 导出库文本

说明

库元素文本可导出后进行翻译，之后再重新导入。文本将导出为一个扩展名为“.xlsx”的 
Office Open XML 文件。该文件可通过 Microsoft Excel 或其它电子数据表程序进行编辑。 
可使用以下导出选项：

• 导出所选类型和模板副本的文本信息

可选择单个的类型或模板副本，并使用快捷菜单仅导出所选对象的文本信息。

或者，也可通过多重选择，选择并导出多个或所有类型/模板副本。

• 导出项目库或全局库中所有库元素的文本信息

在“项目库”(Project library) 或“全局库”(Global libraries) 窗格中，通过工具栏中的相应

按钮，导出项目库或全局库的所有文本。

如果一个类型包含多个版本，则将导出“default”版本的文本信息。 
如果某个类型的 新版本尚未发布，且扩展名为“测试中”(In test) 或“开发中”(In work)，则

将收到一条消息。单击“取消”(Cancel) 取消导出；或单击“确定”(OK) 继续从“default”版本

中导出。

定义项目库中的源语言和目标语言

项目库中可选的源语言和目标语言取决于定义为项目语言的语言。

更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

定义全局库中的源语言和目标语言

在全局库中，用户可自行定义库语言，除非库设有写保护。

在“语言和资源”(Languages & Resources) 子文件夹中，双击“库语言”(Library languages) 
条目，显示语言的选择清单。如果库设有写保护，则库语言将显示为只读。

更多信息，请参见“定义库语言 (页 28)”。
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要求

激活所需的目标语言：

• 项目语言中的项目库

• 库语言中的全局库

导出库元素的文本

要导出所选库元素的文本，请按以下步骤操作：

1. 选择所需的库元素（单个库元素、多个库元素、文件夹或整个库）。

2. 右键单击并在快捷菜单中选择“导出库文本”(Export library texts)，或单击工具栏中的“导出
库文本”(Export library texts) 按钮。
“导出”(Export) 对话框随即打开。

3. 选择所需的源语言。

4. 选择所需的目标语言。
如果要导出所有目标语言，则需选择“全选”(Select all) 复选框。

5. 为 导出文件 指定所需名称。

6. 指定导出文件的存储地点路径。

7. 单击“导出”(Export)。

使用库文本
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结果

导出成功完成，在存储地点创建了一个“.xlsx”文件。

为确保随后可导入，需在“en-US”列中写入英语翻译。

10.2 导入库文本

说明

在电子表格程序中完成外部翻译后，即可将这些文本导入 TIA Portal 中。通过以下几种方式，

可将文本导入项目库或全局库中：

• 使用快捷菜单命令“导入库文本”(Import library texts)
• 使用“导入库文本”(Import library texts) 按钮。

导入文件中的所有文本都将导入整个库中，而与选择的库元素数量无关。导入文件中的库元

素必须与待导入文本信息的库中的库元素相匹配。待导入的目标语言必须在项目中或在全局

库中启用。

导入模板副本的文本信息时，新文本将会覆盖现有的文本。而导入类型的文本信息时，新文

本仅覆盖“default”版本的文本信息。

说明

不导入库文本

如果以下某个选项适用，则不导入文本：

• 库文本属于模板副本中所包含的类型实例。

• 类型的版本在项目库内尚未发布，且扩展名为“in test”或“in work”。
• 导出库文本信息后，对类型版本进行了编辑。

• 全局库为写保护。

• 该库是一个系统库。

说明

导入多用户项目的库文本。

要从尚未标记的对象处导入库文本，则需将多用户项目中的库文本导入服务器项目视图中。

使用库文本

10.2 导入库文本
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要求

在导出文件中，已输入目标语言的翻译。

如果要将库文本导入到项目库中，则需在项目语言中激活所需的目标语言。

如果要将库文本导入到全局库中，则需在全局库中激活所需的目标语言。

导入项目库或全局库的所有文本

要导入所有已翻译的库文本，请执行以下操作步骤：

1. 选择项目库或全局库。

2. 右键单击并在快捷菜单中选择“导入库文本”(Import library texts)，或单击工具栏中的“导入
文本”(Import library texts) 按钮。
“导入”(Import) 对话框随即打开。

3. 选择待导入的文件。

4. 也可通过启用选项“导入源语言”(Import source language) 导入源语言。

5. 单击“导入”(Import)。
导入后，“导入完成”(Import completed) 对话框随即打开。 

结果

• 导入已成功完成：

成功导入后， 新类型版本将包含已翻译的文本。

• 导入完成但带有警告：

错误原因可直接显示在对话框中，也可通过单击链接“点击此处查看日志文件”(Click here 
to view the log file) 进行查看。 

• 导入失败：

要查找包含错误原因的日志文件，可单击链接“点击此处查看日志文件”(Click here to view 
the log file)。

10.3 定义项目库中的项目语言

所有定义的项目语言在项目库中也可用。 

使用库文本
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可为整个项目库统一定义和更改项目语言。此时，对项目语言执行的所有更改将影响所有现

有的类型和新创建的类型以及项目库中的模板副本。

不过，也可以只更改单个类型版本的项目语言，而不会影响项目库的其它类型版本。

为项目库定义项目语言

1. 打开或编辑一个类型或一个模板副本。

2. 打开“任务”(Tasks) 卡。

3. 在“语言和资源”(Languages & resources) 下方，从现有的编辑语言中选择其它项目语言，或
单击“添加新编辑语言”(Add new editing language)。

4. 如果单击“添加新编辑语言”(Add new editing language)，则将显示所有可用的项目语言列表。

5. 选择待使用的编辑语言。

为类型版本定义项目语言

1. 从项目库中，选择相应的类型版本。

说明

版本必须为“测试中”(In test) 或“工作中”(In work) 状态。无法更改已发布版本的项目语

言。

2. 从菜单栏选择命令“工具 > 项目语言”(Tools > Project languages)。
显示所有可用的项目语言列表。

3. 选择待使用的编辑语言。

结果

该项目库或类型版本采用所需的项目或编辑语言。

10.4 更新导入的类型实例库测试

如果导出类型版本的文本后再次导入到相同的类型版本中，该类型实例中不会显示相关更改。

由于类型和实例的版本相同（如，V 0.0.1），因此系统无法检测到项目或库更新中的任何

更改。

使用库文本
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显示项目中的项目库内的文本

通过以下选项，可在项目中显示项目库中所导入测试中的更改部分：

• 在项目树中删除该实例，然后通过拖放操作在项目中创建一个相同版本的新实例。仅当

要在项目中显示不同设备或对象中所导入的文本时，才需执行该操作过程。

• 在项目中，将修改后的文本直接导入该实例。为此，需在项目库中创建该类型的测试版

本。使用“工具”(Tools) 中的“导出项目文本”(Export project texts) 功能，导出测试版本

中的文本。之后，可在导出的 Microsoft Excel 文件中更改相应文本，然后再使用“工

具”(Tools) 中的“导入项目文本”(Import project texts) 功能，导入文本。

显示所导入的全局库文本

在项目库或项目的实例中，可显示全局库中所导入文本的更改部分。为此，需要为所导入对

象创建一个新的版本，如 V 0.0.2。通过以下几种方式，可显示所导入的文本：

• 要在项目库中显示所导入的文本，需更新该项目库。为此，可打开该对象的快捷菜单，并

选择菜单条目“更新类型 > 库”(Update types > Library)。
• 要在项目中显示所导入的文本，需更新该项目。为此，可打开该对象的快捷菜单，并选

择菜单条目“更新类型 > 项目”(Update types > Project)。

使用库文本

10.4 更新导入的类型实例库测试
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比较库和库元素 11
11.1 关于比较库和库元素的基本知识

TIA Portal 提供了多种选项来比较两个库、比较两个库元素或者比较库元素与项目元素。使

用这些比较选项可以确定潜在差异并显示比较结果。

通常可以有以下几种比较方法：

• 详细比较

使用这种比较方法，可以比较两种类型或比较两个实例，还可以使用详细比较来比较类

型与实例。可以在项目树或库中启动详细比较。 
• 比较编辑器概览

使用这种比较方法，可以对设备与库或库元素进行比较。此外，还可以在比较编辑器中

比较两个库及其元素与其它库，例如，比较项目库与全局库，或者比较两个全局库。可

以在项目树或库中启动比较编辑器，具体取决于要比较的对象。

参见

对类型和实例执行详细比较 (页 105)
在比较编辑器中比较设备与库元素 (页 106)
在比较编辑器中比较库 (页 107)

11.2 对类型和实例执行详细比较

可以对类型和实例执行详细比较。可以在项目树或库中启动详细比较。可以比较实例与类型，

类型与实例，也可以比较两种类型。在比较编辑器中，将并排打开类型和实例的比较版本，

并高亮显示差异。 

在项目树中启动详细比较

要在项目树中直接对实例进行详细比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，右键单击要比较的实例。 
2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 

object)。

使用库
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3. 在项目库或全局库中，右键单击要与之前选定的实例进行比较的类型。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。
在相应的编辑器中打开该实例和它的相关比较对象。这些编辑器彼此相邻地排列在一起，以
便用户快速查看它们的差异。 

在库中启动详细比较

要在项目库或全局库中直接对类型进行详细比较，请按以下步骤操作：

1. 在库中，右键单击要比较的类型。 
2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 

object)。
3. 在库中或项目树的实例中，右键单击要与之前选定的类型进行比较的类型。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。
在相应的编辑器中打开该类型和它的相关比较对象。这些编辑器彼此相邻地排列在一起，以
便用户快速查看它们的差异。 

11.3 在比较编辑器中比较设备与库元素

可以将库中的设备与当前项目中的设备进行比较，或者与相同或其它库/参考项目中的设备

进行比较。但是，请注意参考项目为写保护。也可以将设备中的实例与它们在库中的类型版

本进行比较。但并非所有操作都进行类型比较。例如，无法使用库中旧版本类型覆盖新版本

的实例。

比较库元素时，可以在自动比较和手动比较之间进行切换。某些库元素可进行详细比较，或

者可执行快速比较。

操作步骤

要比较库元素和项目的设备数据，请执行下列步骤：

1. 在项目树中，选择要与库元素进行数据比较的设备而且该设备允许进行离线/离线比较。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选设备。

3. 打开“库”(Libraries) 任务卡。

比较库和库元素

11.3 在比较编辑器中比较设备与库元素
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4. 将项目库、全局库或设备从任务卡中拖放到比较编辑器的右侧区域。
在“状态和操作”区域中，可以使用一些符号来标识对象的状态。选择对象后，对象的特性
和已分配设备中所对应的对象将清楚地显示在特性比较中。

5. 必要时，对那些支持详细比较的元素启动详细比较。
另请参见：“执行详细比较”
此时，需考虑到特定元素的所有限制条件。有关该主题的信息，请参见相关产品。

通过将其它设备或库拖放到比较区域内，可随时启动新的比较操作。 

参见

使用全局库 (页 25)

11.4 在比较编辑器中比较库

在比较编辑器中，可以将库及其元素与其它库进行比较。可以比较项目库与全局库或者比较

两个全局库，以及执行各种相关操作。

操作步骤

要比较两个库，请按以下步骤操作：

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中，选择项目库或全局库。

2. 在快捷菜单中选择“开始比较”(Start comparison) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选库。

3. 将其它库拖放到右侧窗格的比较区域中。

4. 打开“类型”(Types) 文件夹。
在状态和操作区中，可以通过符号标识对象的状态。并根据对象的状态确定需执行的特定操
作。但是，在同步操作中只能执行单方向的操作。

比较库和库元素

11.4 在比较编辑器中比较库
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11.4 在比较编辑器中比较库
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过滤库元素的显示 12
为确保大批量库元素的快速跟踪，可使用“库”(Libraries) 任务卡和库管理中的过滤器。

通过过滤器模版，可限制所显示类型。 
“库”(Libraries) 任务卡和库管理中，包含有以下过滤器模板：

• 带有未决更改的类型

过滤器将显示版本为“测试”(In test) 或“开发”(In work) 的所有类型。

• 已发布的类型

过滤器将显示版本不为“测试”(In test) 或“开发”(In work) 的所有已发布类型。

• 具有多个版本的类型

过滤器将显示具有多个版本的所有类型。

• 项目中未使用的类型

过滤器将显示项目中没有实例的所有类型。

• “default”版本中存在不一致的类型

过滤器将显示所有“default”版本未引用相关类型“default”版本的类型。

• 不带“default”标识符的类型的 高版本。

过滤器将显示不带“default”标识符类型的 高版本。

“库”(Libraries) 任务卡中，包含有模板副本的以下过滤器模板：

• 文档

• 设备与网络

• OPC UA 通信

• PLC 编程

• 可视化

文本过滤器将记录类型、模板副本以及层级结构中的这些类型/模板副本下的库元素。

状态过滤器基于类型的状态进行类型记录。

要求   
“库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

使用库
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使用过滤器模板

要基于过滤器模板对视图进行过滤，请按以下步骤操作：

1. 在工具栏中，打开下拉列表框。

2. 在“模板副本”(Master copies) 中，选择待查看的模板副本类型。
模板副本只能显示在“库”(Libraries) 任务卡中。

3. 在“类型”(Types) 下，选择待查看类型的状态。

4. 要恢复为未使用过滤器时的视图，可将过滤器设置为“全部”(All)。

使用文本过滤器

要基于文本特性对视图进行过滤，请按以下步骤操作：

1. 在“名称”(name) 列的搜索字段中，输入一个搜索词。
文本搜索功能适用于“名称”(name) 列和“版本”(Version) 列中的条目。

2. 要取消激活文本过滤器，单击菜单项“*”或清空搜索字段。
要取消激活所有过滤器，单击符号 。

使用状态过滤器

要基于状态对视图进行过滤，请按以下步骤操作：

1. 在“状态”(Status) 列中，打开下拉列表。

2. 选择一个状态。

3. 要取消激活状态过滤器，单击菜单项“*”。
要取消激活所有过滤器，单击符号 。

结果

系统将显示所选类型的库元素以及相匹配的搜索结果。过滤器模板、文本过滤器和状态过滤

器可以合并。

使用文本过滤器时，仅显示层级结构中搜索结果之上的库元素，搜索结果之下的库元素将隐

藏。

参见

库基本知识 (页 7)
有关模板副本的基本信息 (页 49)
有关类型的基本信息 (页 53)

过滤库元素的显示
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在库中创建文件夹 13
库元素将根据“类型”(Types) 和“模板副本”(Master copies) 文件夹中的类型存储在库中。在

“类型”(Types) 和“模板副本”(Master copies) 下创建其它文件夹，对主站副本和类型进行进

一步管理。

要求 
• “库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

• 如果要在全局库中创建新文件夹，则必须使用写权限打开该全局库。

操作步骤

若要创建新文件夹，请按以下步骤操作：

1. 右键单击库中的任意一个文件夹。

2.  从快捷菜单中选择“添加文件夹”。
将创建一个新文件夹。

3. 输入新文件夹的名称。 

参见

过滤库元素的显示 (页 109)
使用项目库中的类型 (页 59)

使用库
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在库中创建文件夹
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编辑库元素 14
在“库”(Libraries) 任务卡中，可以剪切、复制、粘贴、移动、重命名或者删除类型、模板副

本和文件夹。对于以上操作，必须使用写权限打开全局库。

说明

类型和模板副本的用户自定义文档

用户自定义的文档不受库中任何操作的影响。如果将模板副本或类型移到其它地点，则还需

要将文件系统中相关的用户自定义文档移到相应位置。

有关用户自定义文档的更多帮助信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

复制类型

将类型复制到剪贴板时应遵守以下规则：

• 复制类型时始终将其所有关联的版本都复制到剪贴板。并且仅复制先前已发布的版本。

• 复制类型时始终将其所有相关元素都复制到剪贴板。

• 模板副本及其使用的所有类型版本通常会复制到剪贴板上。

类型版本的复制和粘贴

将类型版本复制到其它库时，以下规则适用：

• 这些类型需包含在目标库中。

• 如果各版本的 GUID 不同，则单独以粘贴版本，而不粘贴版本号和其它属性。

剪切元素

只能将之前剪切的库元素粘贴到同一个库中。为此，只能将模板副本粘贴到“模板副

本”(Master copies) 文件夹或它的任意一个子文件夹。与此类似，只能将类型粘贴到“类

型”(Types) 文件夹或它的任意一个子文件夹。

使用库
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粘贴类型 
将类型粘贴到另一个库时，以下规则适用：

• 在进行类型粘贴时将始终包含该类型的所有版本。

• 如果该类型在目标库中已存在，则所有不可用版本将添加到目标库的相应类型中。

• 如果目标库中已有一个“发布”状态的版本，则不会再粘贴该版本。

• 如果目标库中同一版本具有“测试中”(In test) 或“开发中”(In work) 两种状态，则替换为

已发布版本。

• 如果一个类型需要使用其它类型，还需在相应地点添加这些类型。

粘贴模板副本

粘贴模板副本时，也会同时粘贴这些副本中包含的所有类型版本。如果库中已存在对应的类

型，则只会将缺失的版本添加到相应类型中。如果其中一个所用类型不存在，则将在库的

高层级中粘贴该类型。类型包含在模板副本中使用的类型版本。

移动元素

当将元素从一个库移动到另一个库时，只复制该元素但不会将其移走。需遵循“粘贴类型”和

“粘贴模板副本”中介绍的相同规则。

删除类型和类型版本

在删除类型或类型版本时，请注意以下几点事项：

• 只能删除与其它类型无关的类型或类型版本。

• 在删除类型时，将删除该类型的所有版本。

• 如果删除类型的所有版本，则该类型也将删除。

• 如果在项目中删除带有实例的版本，则将从项目中删除这些实例。

• 如果删除同时作为模板副本存储的类型，模板副本也将删除。

• 删除一个“default”版本时，如果该类型没有其它任何版本，则此类型也将删除。

• 删除一个“default”版本时，如果该类型存在其它版本，则需先将“default”标识符分配给其

它版本。如果该类型还存在其它版本，则“default”版本将无法删除。

编辑库元素
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删除实例

如果删除与其它实例相关的实例，则在下一次编译时将恢复该实例。而且该实例将重新与原

来的类型版本相关联。这样，可恢复项目的一致性。

参见

库基本知识 (页 7)
删除实例和类型之间的关联 (页 80)
使用其它库的类型更新库 (页 91)
复制类型 (页 63)

编辑库元素
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统一名称和路径结构 15
可以将库与项目进行统一。这样有助于更正以下信息：

• 实例名称：

在库的开发阶段创建实例时，由于采用系统自动更正，因此实例的名称后将附加“_1”、
“_2”，依此类推。这种扩展名可以防止项目中的名称重复。在进行统一的过程中，实例将

再次采用相关联类型的名称。

• 路径结构：

在并行开发或复制相关实例的过程中，可能会造成原始路径结构丢失。这样会影响项目

结构的清晰度。在统一过程中，将根据库的路径结构对项目中的路径结构进行相应调整。

操作步骤

要统一名称和路径结构，请按以下步骤操作：

1. 打开“库”(Libraries) 任务卡或库管理。

2. 单击工具栏中的“统一项目”(Harmonize project)。
“统一项目”(Harmonize project) 对话框随即打开。

3. 选择要统一库的设备。

4. 如果要恢复路径结构，则可选择“统一项目和库之间的路径”(Harmonize paths between 
project and library) 复选框。

5. 如果要更正名称，则可选择“在项目和库之间统一名称”(Harmonize names between project 
and library) 复选框。

6. 单击“确定”(OK) 确认输入。

结果

根据具体设置，将对库和项目中的名称和路径结构进行统一。

记录该项目所进行更改。日志位于项目导航中的“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 
下方。

参见

库基本知识 (页 7)
库管理概述 (页 19)
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清理库 16
通过清理项目库和全局库，可删除与项目中所有实例均无关联的类型或版本。这样，不但提

高了库中数据的清晰度，同时还缩小了库大小。

清理项目库

要清理项目库，请按以下步骤操作：

1. 打开“库”(Libraries) 任务卡或库管理。

2. 单击工具栏中的“清理库”(Clean up library)。
“清理项目库”(Clean up project library) 对话框随即打开。

3. 选择待删除类型或类型版本的范围：

– 要保留“default”版本（即使其没有任何实例），则可选择选项“删除不带“default”标
识符且未使用的类型版本”(Delete unused type versions without the "default" 
identifier)。

– 如果某个实例未关联任何版本，则可选择选项“删除整个类型”(Delete complete types) 
删除整个类型。

4. 单击“确定”(OK) 确认输入。
根据具体选择，从项目库中删除未使用的类型版本或类型。
将记录这些更改。日志位于项目导航中的“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 下方。

清理全局库

要清理全局库，请按以下步骤操作：

1. 在非写保护模式下打开全局库。

2. 打开“库”(Libraries) 任务卡或库管理。

3. 单击工具栏中的“清理库”(Clean up library)。
“清理全局库”(Clean up global library) 对话框随即打开。 

4. 单击“确定”(OK)。
将删除未使用的类型版本。系统通常保留该类型的“default”版本。
将记录这些更改。日志位于全局库下方子目录中的“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 
文件夹内。

参见

库基本知识 (页 7)
库管理概述 (页 19)
显示全局库的日志 (页 30)
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。

Siemens AG
Digital Industries
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
德国

Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利

Copyright © Siemens AG 2022.
保留所有权利
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组态设备与网络 1
1.1 硬件和网络编辑器

1.1.1 硬件和网络编辑器概述

硬件和网络编辑器的功能     
双击项目树中的“设备和网络”(Devices and Networks)项，打开硬件和网络编辑器。 硬件和

网络编辑器是一个集成开发环境，用于对设备和模块进行组态、联网和参数分配。 该编辑

器为自动化项目的实现提供尽可能多的帮助。

编辑设备与网络
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硬件和网络编辑器的结构 
硬件和网络编辑器由以下部分组成：

① 设备视图 (页 16)、网络视图 (页 13)、拓扑视图 (页 23)：图形区域

② 设备视图 (页 16)、网络视图 (页 13)、拓扑视图 (页 23)：表格区域

③ 硬件目录 (页 31)
④ 巡视窗口 (页 26)

硬件和网络编辑器为项目提供了三种不同的视图。 可以根据您的需求，如生成和编辑单个

设备和模块、整个网络和设备组态或项目的拓扑结构，随时在这三个视图间切换。

将自动化系统所需的设备和模块从硬件目录拖到网络视图、设备视图或拓扑视图中。 
巡视窗口包含当前所标记对象的相关信息。 在此处可更改所标记对象的设置。

1.1.2 硬件配置的设置概述

在“选项 > 设置 > 硬件配置”(Options > Settings > Hardware configuration) 中，可根据具体

的硬件配置进行不同设置。

组态设备与网络

1.1 硬件和网络编辑器
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概述

下表简要列出了硬件配置的设置：

组 设置 说明

有关产品支持的信息 禁用 禁止访问西门子工业在线支持网站

通过 Internet 允许通过 Internet 访问硬件目录中各设备的产品信息。

拓扑概览 临时分配一个 IP 地址 如果设备不具备有效的 IP 地址，则为拓扑发现分配一个临时 
IP 地址。无法从缺少有效 IP 地址的设备读取拓扑信息 (LLDP)。

如果激活该选项则显示

警告

如果在拓扑发现期间为设备分配临时 IP 地址则显示警告。

编译和下载 下载模块注释 将硬件配置装载到设备时，除硬件配置外还传送所有现有的

注释。注释在设备装载到编程设备后可用。 
下载 I&M 数据 将硬件配置、软件或两者都下载到设备中时，如果还需将 

I&M 数据下载到实际硬件设备中，则需启用该选项。

参见

启用产品支持 (页 36)
显示硬件组件的产品支持 (页 36)
拓扑视图 (页 23)

1.1.3 网络视图

简介

网络视图是硬件和网络编辑器的三个工作区中的一个。在此处可执行以下任务：

• 组态和分配设备参数

• 设备间组网

• 编辑设备名称

组态设备与网络

1.1 硬件和网络编辑器
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结构 
下图显示了网络视图的组成部分：

① 切换开关：设备视图/网络视图/拓扑视图

② 网络视图的工具栏

③ 设备视图的图形区域

④ 总览导航

⑤ 设备视图的表格区域

可以使用鼠标更改网络视图中图形区域与表格区域的分隔。可使用工具栏中的按钮，更改水

平方向和垂直方向的分隔。要变更分割线的位置，在图形区域和表格区域间单击，并在按住

鼠标按钮的同时左右移动分隔线更改间距大小。通过快速拆分器（两个小箭头键），可以使

用单击来 小化表格视图、 大化表格视图或恢复上一次选择的拆分。

工具栏 
该工具栏提供以下功能：

图标 含义

联网设备模式。

创建连接模式。可以使用相邻的下拉列表来设定连接类型。

创建关系模式。

打开对话框手动为 PROFINET 设备命名。为此，IO 设备必须已插入并与 IO 系
统在线连接。

组态设备与网络

1.1 硬件和网络编辑器
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图标 含义

显示接口地址。用户可在网络视图中自行编辑 MPI、PROFIBUS 和以太网接口

的地址：选择所需的地址，然后单击所选的地址字段或按 [F2]。
启用分页预览。打印时将在分页位置显示虚线。

横向和纵向更改编辑视图中图形区域和表格区域的分隔。

您可以在操作过程中使用缩放符号放大 (+) 或缩小 (-) 视图，或者在要放大的

区域拖出一个框来进行放大。

在设备名称因右侧或左侧长度过长而被截断、无法完整显示的情况下，在图

形视图中完整显示设备的名称。

保存当前的表格视图。表格视图的布局、列宽和列隐藏属性被保存。

图形区域

网络视图的图形区域显示所有与网络相关的设备、网络、连接和关系。在该区域中，可以添

加硬件目录中的设备，通过其接口使其彼此相连以及组态通信设置。

用于控制视图的操作员控件位于图形区域的底部边缘处：

• 使用下拉列表选择缩放级别。还可以将值直接输入到下拉列表的字段中。

• 另外，还可以使用滚动条设置缩放级别。

• 可以使用右下角的图标重新定焦在窗口的图形区域。

总览导航 
单击总览导航可在图形区域总览所创建的对象。按住鼠标按钮，可以快速总览导航到所需的

对象并在图形区域中显示它们。

表格区域

网络视图的表格区域包括与当前设备、连接和通信设置对应的各种表格：

• 网络概览

• 连接

• 关系

• IO 通信

• VPN
可以使用表格标题栏中的快捷菜单调整表格显示。

组态设备与网络
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参见

将设备添加到硬件配置中 (页 44)
使用图标显示诊断状态和比较状态 (页 4201)
在网络视图中联网设备 (页 77)
表格式网络概览 (页 81)
组态网络 (页 76)
组态 S7 连接 (页 184)
组态 HMI 连接 (页 174)

1.1.4 设备视图

简介

设备视图是硬件和网络编辑器的三个工作区中的一个。在此处可执行以下任务：

• 组态和分配设备参数

• 组态和分配模块参数

• 编辑设备和模块的名称

组态设备与网络

1.1 硬件和网络编辑器
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结构 
下图显示了设备视图的组成部分：

① 切换开关：设备视图/网络视图/拓扑视图

② 设备视图的工具栏

③ 设备视图的图形区域

④ 总览导航

⑤ 设备视图的表格区域

可以使用鼠标来更改设备视图图形区域与表格区域之间的间距。可使用工具栏中的按钮，更

改水平方向和垂直方向的分隔。要变更分割线的位置，在图形区域和表格区域间单击，并在

按住鼠标按钮的同时左右移动分隔线更改间距大小。通过快速拆分器（两个小箭头键），可

以使用单击来 小化表格视图、 大化表格视图或恢复上一次选择的拆分。

组态设备与网络
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工具栏 
通过工具栏中的下拉列表，可在设备视图中切换项目中的设备。除了下拉列表外，还可通过

以下功能进行设备选择：

图标 含义

切换到网络视图。可以通过下拉列表在设备视图中切换当前设备。

显示拔出模块的区域。

打开对话框手动为 PROFINET 设备命名。为此，IO 设备必须已插入并与 IO 系
统在线连接。

显示模块标签。在设备视图中编辑标签：选择所需的标签，并单击所选的文

本字段或按 [F2]。
启用分页预览。打印时将在分页位置显示虚线。

可以使用缩放图标进行增量放大 (+) 或缩小 (-)，或者拖动某个区域框来进行

放大。

使用信号模块，能够以 200% 或更高的缩放级别来识别 I/O 通道的地址标签。

横向和纵向更改编辑视图中图形区域和表格区域的分隔。

保存当前的表格视图。表格视图的布局、列宽和列隐藏属性被保存。

图形区域

设备视图的图形区域显示硬件组件，必要时它们彼此间通过一个或多个机架来分配给对方。

对于带有机架的设备，您可以将硬件目录中的其它硬件对象安装到机架的插槽中。

用于控制视图的操作员控件位于图形区域的底部边缘处：

• 使用下拉列表选择缩放级别。还可以将值直接输入到下拉列表的字段中。

• 另外，还可以使用滚动条设置缩放级别。

• 可以使用右下角的图标重新定焦在窗口的图形区域。

总览导航 
单击总览导航可在图形区域总览所创建的对象。按住鼠标按钮，可以快速总览导航到所需的

对象并在图形区域中显示它们。

表格区域

通过设备视图的表格区域可总览所用的模块以及 重要的技术数据和组织数据。

组态设备与网络
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可以使用表格标题栏中的快捷菜单调整表格显示。

参见

机架：基本知识 (页 51)
网络视图 (页 13)
设备视图：未插入模块区域 (页 22)
机架：插入模块 (页 54)
设备视图：设备视图中的对象 (页 19)
使用图标显示诊断状态和比较状态 (页 4201)

1.1.5 设备视图：设备视图中的对象

在设备视图的左侧区域，以图形方式显示机架以及插入机架的设备。 设备概览位于设备视

图的右侧。 设备概览是一个表格，其中显示机架中所插入模块的重要信息。 两个区域均显

示在一个窗口中。 两个区域的大小均可使用分隔条进行调整。 也可使用分隔条完全显示其

中一个区域或隐藏某个区域。

设备视图的结构和内容

图形设备视图中显示机架中设备的离线组态。 这是实际机架组态的符号化表示。

在设备视图中，机架组态显示为表格。 表格中的各行包含分配插槽的信息。

下面的截屏显示了具有 SIMATIC S7-1200 CPU 组态的设备视图。 

组态设备与网络

1.1 硬件和网络编辑器

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 19



① 插槽 1 到 4 以及 101 和 102 中 CPU 以及各种模块的机架分配图形视图。

② 可以使用分隔条调整左侧区域（图形视图）和右侧区域（设备概览）之间的设备视图比例。 如果单击

箭头，可快速切换各个区域的分区。

③ 以表格形式显示机架插槽和插入组件的设备视图。 可以使用列标题的快捷菜单显示其它列并隐藏显示

的列。
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设备概览中的每一行代表一个插槽。 每个插槽的重要信息在各列中进行显示：

列 含义

在线状态 在线状态的符号化表示

故障安全 故障安全模块的符号化表示

模块 模块名称，可随意编辑

机架 机架号

插槽 插槽号

I 地址 输入地址区，可随意编辑

Q 地址 输出地址区，可随意编辑

F 源地址 使用故障安全 I/O 时的 F 源地址

F 目标地址 使用故障安全 I/O 时的 F 目标地址

类型 模块的目录名称

产品编号 模块产品编号

固件 模块的固件版本

注释 可选的注释

在 I/O 通道中显示

如果在设备视图中将缩放级别设置为至少 200%，则可显示 I/O 模块的各个 I/O 通道。 如果

已经为通道定义了 PLC 变量，则显示 PLC 变量的名称。

下图显示了数字量输入模块的输入通道，其中有两个 PLC 变量“Test1”和“Test2”的缩放级别为 
400 %。
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可以选择各个 I/O 通道，并对带有 PLC 变量的通道使用以下选项：

• 可以在巡视窗口的“属性”(Properties) 下看到所选 PLC 变量的常规属性。

• 在巡视窗口中的“信息 > 交叉引用”(Info > Cross-references) 下，可以看到所选 PLC 变量

的交叉引用信息。 如果已经选择了 PLC 变量，还可以使用快捷菜单打开交叉引用信息。

参见

设备视图 (页 16)

1.1.6 设备视图：未插入模块区域

在某些情况下，短期内未给用于硬件组态的模块分配插槽。这些未插入的模块将移动到未插

入模块区域（设备视图中的特殊区域）。

将模块添加到存储区域       
对于要通过复制操作分配给设备的模块，如果相应的机架没有可用于该模块的空闲兼容插槽，

则该模块会被自动移动到未插入模块区域中。

在下列条件下，将自动将这些模块添加到未插入模块的区域：

• 在网络视图中，将模块移动到设备但机架没有兼容的空闲插槽。

• 在设备视图中，将模块从机架、硬件目录或项目树直接移动或复制到该存储区域。

占用网络资源的 CP 和 FM 可以移动到未插入模块区域，但分配给它们的网络资源将丢失。

例如，可以通过拖放方式将模块添加到未插入模块的区域。为此，该区域必须打开。

使用未插入模块区域

使用相应的按钮可打开未插入模块区域。

可在设备视图中找到未插入模块区域。

组态设备与网络
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使用设备视图工具栏 (页 16)中的相应图标打开未插入模块区域。

图标 含义

打开未插入模块区域

说明

要释放插槽，请将模块从组态中移动到存储区域，然后将所需的模块从存储区域插入到释放

的插槽中。

可以使用该方法将已经分配了参数的模块临时从组态中移出，而不删除它们。

存储区域中的模块处理

下列规则适用于存储区域的模块：

• 模块出现在项目树中相应设备下的“本地模块”(Local modules) 文件夹中。

• 这些模块将保留先前分配的所有设置和参数。

• 装载到目标系统时，不会考虑这些模块。这表明将不会对未插入模块区域中的模块执行

一致性检查。

• 通过右键快捷菜单，可以复制、剪切或删除模块。

注意

存储区域中的通信模块

在进行组态编译时，存储区域中的 CP 或 CM 不得连接子网，否则将导致组态编译错误。如

果将存储区域中的通信模块连接一个子网，则需从存储区域中移除该模块，并断开与子网

的连接。编译完成后，可将该模块移回到存储区域。

1.1.7 拓扑视图

简介

拓扑视图是硬件和网络编辑器的三个工作区中的一个。在此处可执行以下任务：

• 显示以太网拓扑

• 组态以太网拓扑

组态设备与网络
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• 标识出指定拓扑结构与实际拓扑结构间的差异并将这种差异降至 低

• 编辑设备名称

结构 
下图提供了拓扑视图总览：

① 切换开关：设备视图/网络视图/拓扑视图

② 拓扑视图工具栏

③ 拓扑视图的图形区域

④ 总览导航

⑤ 拓扑视图的表格区域（拓扑概览）

可以使用鼠标更改拓扑视图图形区域与表格区域之间的间距。可使用工具栏中的按钮，更改

水平方向和垂直方向的分隔。要变更分割线的位置，在图形区域和表格区域间单击，并在按

住鼠标按钮的同时左右移动分隔线更改间距大小。通过快速拆分器（两个小箭头键），可以

使用单击来 小化表格视图、 大化表格视图或恢复上一次选择的拆分。
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工具栏 
该工具栏提供以下功能：

图标 含义

打开对话框手动为 PROFINET 设备命名。为此，IO 设备必须已插入并与 IO 系
统在线连接。

更改拓扑视图中的设备位置，确保新位置与网络视图中的位置尽可能地相同。

启用分页预览。打印时将在分页位置显示虚线。

您可以在操作过程中使用缩放符号放大 (+) 或缩小 (-) 视图，或者在要放大

的区域拖出一个框来进行放大。

横向和纵向更改编辑视图中图形区域和表格区域的分隔。

保存当前的表格视图。表格视图的布局、列宽和列隐藏属性被保存。

图形区域

拓扑视图的图形区域显示以太网模块及其相应端口和端口互连。您可以在此增加其它带以太

网接口的硬件对象。参见“将设备添加到硬件配置中 (页 44)” 
用于控制视图的操作员控件位于图形区域的底部边缘处：

• 使用下拉列表选择缩放级别。还可以将值直接输入到下拉列表的字段中。

• 另外，还可以使用滚动条设置缩放级别。

• 可以使用右下角的图标重新定焦在窗口的图形区域。

总览导航 
单击总览导航可在图形区域总览所创建的对象。按住鼠标按钮，可以快速总览导航到所需的

对象并在图形区域中显示它们。

表格区域

在该表格中，包含以下两个选项卡：

• “拓扑概览”(Topology overview) 选项卡

• “拓扑比较”(Topology comparison) 选项卡

在“拓扑概览”(Topology overview) 选项卡中，以表格形式显示了以太网/PROFINET 模块及

端口和端口的互连。该表对应于网络视图中的网络总览表。
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在“拓扑比较”(Topology comparison) 选项卡中，将标识出指定拓扑结构与实际拓扑结构间

的差异并将这种差异降至 低。

参见

使用图标显示诊断状态和比较状态 (页 4201)
硬件配置的设置概述 (页 12)

1.1.8 巡视窗口

在巡视窗口中可以编辑所选对象的下述属性和参数。

结构  
巡视窗口由下列部分组成：

① 在各种信息和工作区域间切换

② 在各种信息和工作区域选项卡间切换

③ 在各种信息和参数间浏览

④ 显示所选信息和参数的显示区域

组态设备与网络
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功能描述

巡视窗口中的信息和参数可通过选项卡拆分为不同的类型：

• 特性

在此，可对设备进行组态：设置硬件、编辑变量和系统常量并对项目文本进行管理。具

体包含以下选项卡：

– 常规（参见属性和参数 (页 67)）
– IO 变量（参见 AUTOHOTSPOT）
– 系统常量（参见 AUTOHOTSPOT）
– 文本（参见 AUTOHOTSPOT）

• 信息

在该区域中，包含有关项目中设备的常规信息、交叉引用列表以及编译设备时的消息和

注意事项。具体包含以下选项卡：

– 常规

– 交叉引用列表（参见在巡视窗口中显示交叉引用）

– 编译（参见有关编译的信息）

• 诊断

如果将设备转至在线，则还将显示该设备的诊断信息和连接信息。除此之外，还将显示

相关的诊断消息。具体包含以下选项卡：

– 设备信息（参见硬件诊断 (页 4199)）
– 连接信息（参见连接诊断 (页 4264)）
– 消息显示（参见消息显示）

要显示相应的信息和参数，请在相关区域中单击。

设备属性的显示

“属性”(Properties) 区域是组态自动化系统的 重要的区域。在下文中，将详细介绍该区域

中的各编辑选项。有关其它区域的信息，请参见上文中链接到信息系统中其它部分的链接。

“常规”(General) 选项卡

显示设备或模块的属性和设置。在此处可编辑设置和参数。巡视窗口的左窗格用于区域导航。

信息和参数分组安排在此处。单击组名称左侧的箭头符号可以展开该组，前提是它有子组。

如果选择一个组或子组，则相应的信息和参数将在巡视窗口的右窗格中显示，并且也可在此

对其进行编辑。

“IO 变量”(IO tags) 选项卡

显示设备、PLC 和各模块的 IO 变量。用户可以分配变量的名称，通过下拉列表将变量分配

给用户定义的变量表，以及输入变量注释。IO 变量也显示在 PLC 变量表中。
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单击该表格中的变量符号，并将其拖放到其它编辑器中。例如，可将变量分配给程序编辑器

中的一个指令，或将变量复制到其它设备的变量表中。

说明

使用自动填充功能

如果要创建名称相似的多个变量，则可单击该变量的名称，然后拖动边框右下角，向上或向

下包含多个字段。所有选中的字段中，都将创建一个新变量。为了区分这些变量，系统将在

每个变量的原始名称后面添加一个数字。如果该变量的原始名称后面已经包含有一个数字，

则该数字将递增：

通过相同方式，可使用列在变量表中创建新的变量，或将现有变量分配给不同的变量表。在

下拉列表中，选择一个变量表并按照上述方式拖动边框包含多个字段。这样，即可在相应变

量表中创建新的变量：

如果以上操作会影响现有变量，则系统将弹出一个对话框，询问覆盖受影响的变量或仅在空

字段中插入新变量。 后一种情况中，该区域 9 个字段中，仅添加了 3 个变量，其它 6 个
现有变量保持不变。

“系统常量”(System constants) 选项卡

显示由带硬件标识的设备（如模块、子模块和接口）所用的全局常量。通过下拉列表，选择

查看该设备的所有系统常量，或是仅查看硬件或软件的系统常量。 

对于智能从站和智能设备，还将显示与该智能从站/智能设备相关的 DP 主站或 IO 控制器的

系统常量。

如果单击显示常量应用所在列中的链接，相应设备的设备视图随即打开。系统常量也显示在 
PLC 变量表中。

在该表格中可单击该常量符号，并拖放到其它编辑器中。例如，可以将一个系统常量分配给

程序编辑器中的某个指令，或创建一个系统常量作为其它设备中的用户常量。 
“文本”(Texts) 选项卡

显示项目文本的参考语言，指定项目文本的文本源。请参见信息系统的其它部分。

参见

硬件和网络编辑器概述 (页 11)
硬件标识符须知 (页 1551)
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寻址模块 (页 1547)
寻址模块 (页 1548)
巡视窗口：显示 UDT (页 29)

1.1.9 巡视窗口：显示 UDT
在巡视窗口的“属性 > IO 变量”(Properties > IO tags) 下方，将显示包含多个元素的用户自

定义数据结构。这些 UDT (User Defined Data Types) PLC 数据类型的显示与其它简单 IO 变量

不同。

在 I/O 变量表中显示 UDT
在组合列中显示结构化的 PLC 变量（占用模块的地址空间）时，将一同显示它们所包含的数

据项。所占用的地址范围将通过竖线指示，各个地址则采用小菱形符号进行表示。 
在显示由 UDT 地址范围分配的 IO 模块通道地址时，将使用以下符号：

符号 含义

数据项地址范围的起始位置，涵盖多个通道。

将使用整个通道的地址范围。

数据项的部分地址范围，涵盖多个通道。

将使用整个通道的地址范围。

数据项地址范围的结束位置，涵盖多个通道。

将使用整个通道的地址范围。

数据项的整个地址范围，涵盖所用通道的所有地址范围。

示例：仅将一个通道的输入字全部应用于某个数据项。

数据项地址范围的起始位置，涵盖多个通道。

仅使用该通道的部分地址范围。

数据项地址范围的结束位置，涵盖多个通道。

仅使用该通道的部分地址范围。

某个数据项的整个地址范围。仅使用该通道地址的第一部分。

示例：只分配一个字的第一个字节。

某个数据项的整个地址范围。仅使用该通道地址的第二部分。

示例：只分配一个字的第二个字节。
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符号 含义

单通道中单个数据项的单一地址，仅包含一个地址。

示例：访问数字量输入中通道地址的各个位。

单通道中单个数据项的单一地址，包含多个地址。

示例：访问模拟量输入中通道地址的各个位。

应用示例

下图显示一个变量表，其中包含一个 UDT“Motor”PLC 数据类型及其数据项“Start”、“Stop”和
“Dummy”：

对于输入地址 I0.0 到 I3.7 的 DI32 输入模块，在巡视窗口的 IO 变量中将显示一个组合栏

“Motor ("MotorUDT")”。该组合列中包含一个 UDT“Motor”地址区域列和一个 UDT：
“Motor.Dummy”，“Motor.Start”及“Motor.Stop”数据项列。数据项“Status”从地址 I4.0 处开始，

且不显示该输入模块的 IO 变量中。这是因为，32 个数字量通道的地址范围为 I0.0 到 I3.7。
变量“ErrorCode (Byte)”不属于 UDT。因此，该变量不会显示在 UDT“Motor”下方的组合列中，

而是单独显示一列：
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在该模块中，UDT“Motor”将占用 I0.0 到 I3.7 的地址范围。在该地址范围中，“Dummy”变量

占用的地址范围为 I0.0 到 I1.7；变量“Start”和“Stop”分别占用地址 I2.0 和 I2.1。变量

“ErrorCode (Byte)”不属于 UDT，在自己所在列中占用地址 I3.0 到 I3.7。 

说明

在 IO 变量表中，仅显示选定设备地址范围内的数据；本示例中，为输入模块 DI32 的地址范

围。如果连接至少具有 16 个通道的其它输入模块，则将在该地址分配后继续显示 UDT 的扩

展地址范围：UDT“Motor”的地址范围到地址 I5.7；其中状态数据项的地址范围为 I4.0 到 
I5.7。数据项“Status”将占用各状态位的单个地址，从 I4.0 到 I4.7。系统将在 UDT 组合列中

额外添加一列，显示这些状态位。 

参见

巡视窗口 (页 26)

1.1.10 硬件目录

使用“硬件目录”(Hardware catalog) 任务卡可以很容易地访问各式各样的硬件组件。
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结构 
“硬件目录”(Hardware catalog) 任务卡由以下窗格组成：

① “目录”(Catalog) 窗格、搜索和过滤功能

② “目录”(Catalog) 窗格，组件选项

③ “信息”(Information) 窗格

组态设备与网络
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搜索和过滤功能

使用“目录”(Catalog) 窗格的搜索和过滤功能可方便您搜索具体的硬件组件。在输入搜索文

本后，即可从产品目录中的当前位置进行向前或向后搜索。

使用过滤功能时，可以只显示符合某些条件的硬件组件。例如，仅显示可放入当前环境中的

对象或包含某些功能的对象。可用于当前系统中的对象包括：网络视图中可互连的对象，或

设备视图中与设备兼容的模块等。

也可以创建相应的硬件配置文件，对硬件目录中对象显示进行限制。例如，可以创建一个硬

件配置文件，只显示特定的控制器；使用另一个配置文件，仅显示特定的分布式 I/O 设备。

在创建的硬件配置文件之间，可以进行切换。

组件选型

“目录”(Catalog) 窗格中的组件选型以树形结构显示各种硬件组件。可以将所需的设备或模块

从目录中移动到设备视图或网络视图的图形工作区域。

无许可证的已安装硬件组件呈灰显。这些无许可证的硬件组件无法使用。

属于不同组件组的硬件组件按主题组成关联对象。当单击关联的硬件组件时，会打开一个包

含对应硬件组件的目录树。

信息

“信息”(Information) 窗格包含目录中所选对象的详细信息：

• 简图表示

• 名称

• 订货号

• 版本号

• 说明

• 类型标识符（仅激活时）

说明

类型标识符

通过“选项 > 设置 > 硬件配置”(Options > Settings > Hardware configuration) 菜单，可激活

“Type Identifier”属性的显示。激活“类型标识符”时，可对外部开发系统中所用的硬件对象

进行唯一标识。此时，“类型标识符”将显示在硬件目录的“信息”(Information) 窗格中。

组态设备与网络
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参见

浏览硬件目录 (页 34)
硬件和网络编辑器概述 (页 11)

1.1.11 浏览硬件目录

简介   
选择要用于硬件配置的硬件组件时，请使用“硬件目录”(Hardware catalog) 任务卡。硬件目

录用于在网络和拓扑视图中选择可互连的硬件组件，以及在设备视图中选择所需的模块。

环境过滤器     
您可以使用硬件目录的“过滤器”选项来限制显示的硬件组件的数量，以及可以通过搜索找

到的硬件组件的数量。

启用过滤器后，将根据选择的视图和设备在硬件目录中显示不同的组件在各种不同视图之间

进行切换时，过滤对象的视图将根据当前的环境进行相应调整。如果未启用过滤器，则会在

所有视图中显示完整的硬件目录。 
示例：在 S7-1200 CPU 的设备视图中启用过滤器，则硬件目录中将只显示 S7-1200 CPU 和
相应的模块。

搜索选项   
可以使用搜索功能在硬件目录中搜索特定条目。输入搜索术语时请注意下列规则：

• 不区分大小写文本。

• 搜索时忽略虚线和空格。

• 搜索功能会考虑搜索术语的各个部分。

• 多个搜索条件必须使用空格进行分隔。

• 星号“*”将用作通配符。 
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说明

硬件目录中通配符的使用

在搜索查询时，可使用星号“*”作为通配符。例如，搜索“1A**0”时，可能返回“1AD30”或
“1AE40”。在硬件目录中，模块的订货号中也可包含通配符。在各种订货号中，通配符可以

为星号，也可以为小写字母“x”、“y”或“z”。例如，搜索订货号“3RW4 422-1BC34”时，可使用

订货号“3RW4 422-*BC**”和“3RW4 4xx-1By3z”。

从硬件目录中高亮显示的对象开始搜索，并且可向上或向下进行搜索。

图标 含义

向下搜索

向上搜索

浏览硬件目录

如果想浏览硬件目录，请按以下步骤操作：

1. 在搜索功能的输入域中单击。

2. 输入搜索术语。搜索会包括以下元素：

– 设备或模块的名称

– 产品编号 (MLFB)
– “信息”(Information) 窗格中的描述

3. 然后，可以单击“向下搜索”(Search down) 或“向上搜索”(Search up) 按钮。

说明

为了确保搜索方向正确，请注意已在硬件目录中标记了哪个位置。如果要浏览整个目录，

则需单击硬件目录 顶层的对象并输入搜索术语，然后单击“向下搜索”(Search down) 开
始搜索。

所找到的第一个与搜索术语匹配的条目作为结果显示。如需搜索更多结果，可再次单击

“向下搜索”(Search down) 或“向上搜索”(Search up) 按钮。

查看硬件目录中的环境过滤器。如果它被选中，则硬件目录中的搜索仅限于显示的已插

入硬件组件。

参见

硬件目录 (页 31)
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1.1.12 启用产品支持

对于硬件目录中的每个设备，用户可以选择显示在西门子工业在线支持网站中存储的附加信

息。 默认情况下会禁用该功能。 以下介绍了如何启用该功能。

要求

TIA Portal 必须能够访问 Internet。

步骤

为了能够访问西门子工业在线支持网站，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。

2. 在区域导航中打开“硬件配置”(Hardware configuration) 组。

3. 选中“通过 Internet”(Via Internet) 复选框。

结果

可以从硬件目录通过相应模块的快捷菜单来访问产品支持、FAQ 和手册。

参见

显示硬件组件的产品支持 (页 36)
硬件配置的设置概述 (页 12)

1.1.13 显示硬件组件的产品支持

在硬件目录中，用户可以直接访问西门子工业在线支持网站中为每个模块存储的信息。 也
可以直接跳转到西门子工业在线支持网站中的以下页面：

• 有关产品支持的信息

• 常见问题解答

• 手册

组态设备与网络
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要求

• 用户必须能够访问 Internet。
• 在 TIA Portal 的设置中启用对产品支持的访问。

有关如何启用该功能的信息，请参见“启用产品支持 (页 36)”一节。 

步骤

要显示西门子工业在线支持网站中特定模块的信息，请按以下步骤操作：

1. 导航至硬件目录中所需的模块。

2. 右键单击该模块。

3. 在快捷菜单中选择以下条目之一：

– 有关产品支持的信息

– 常见问题解答

– 手册

结果

操作系统中设置的默认浏览器打开，并加载西门子工业在线支持网站中的相关页面。

参见

启用产品支持 (页 36)
硬件配置的设置概述 (页 12)

1.1.14 打印硬件组态和网络组态

硬件组态和网络组态的打印输出    
用户可将以下硬件视图和网络视图元素作为项目文档的一部分进行打印输出：

• 图形网络视图

• 网络总览表格

• 图形设备视图

• 设备总览表格

• 编辑器中当前选定对象的参数

组态设备与网络

1.1 硬件和网络编辑器

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 37



打印输出编辑器内容

在打开的编辑器中，如果用户没有选择模块而进行打印输出，则打印出整个编辑器的内容。 
这包括编辑器的图形表示以及表格。 用户可以调整打印输出的范围。 用户可以指定只打印

图形视图或表格，或两者都打印。更多信息，请参见“打印：更改设置 (页 39)”。
如果图形大小超出了您选择的页面布局范围，则在下一页继续打印输出。 这样就不会丢失

任何内容。 或者，您也可以改变图形表示的大小，使其适合打印输出在一张页面上。 打印

输出总是按照当前的缩放设置进行的。

要检查是否所有的内容都可以打印输出在一张页面上，您可以使用打印预览或启用分页预览。 
如果启用了分页预览，图形编辑器的分页处会以虚线标识。

打印大表格

如果表格超出了打印区域而不能全部被打印，则表格的内容不会被打印成表格，而用关键字

和数值对取代。

示例：

对象名称 属性 1 属性 2
对象 A 数值 A1 数值 A2
对象 B 数值 B1 数值 B2

在这种情况下，打印输出具有以下外观：

对象 A
属性 1： 数值 A1
属性 2： 数值 A2
对象 B
属性 1： 数值 B1
属性 2： 数值 B2
可以将这种格式设置成模板，使表格总是打印成关键字和数值对。更多信息，请参见

“AUTOHOTSPOT”。

打印模块参数

以文本形式同时打印输出所选模块的参数及其当前值设置。 所有相关模块的参数也会被打

印输出。 例如，如果选择了一个 CPU，则还会打印所插入信号板（如果存在）的参数。

组态设备与网络
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您可以指定被打印输出的模块参数的范围。 在“打印”(Print) 对话框中，选择将模块的所有

属性和参数都打印输出，或以紧凑形式打印输出。 如果选择了以紧凑形式打印输出，仅模

块属性的“常规”(General) 区域中的条目被打印。 不包括对模块的注释、作者和模块描述信

息。 在紧凑模式下，以下模块参数被打印输出，例如：

• 模块技术规范

名称、模块插槽、简要描述、产品编号、固件版本

• PROFINET 接口名称

• 子网详细信息

子网名称，S7 子网 ID

参见

打印：更改设置 (页 39)
打印：启用分页预览。 (页 40)

1.1.15 打印：更改设置

更改打印输出的范围

在编辑器中进行打印时，可以指定是同时打印图形和表格还是仅打印其中一项。 默认情况

下，两项都打印。

步骤

要更改打印输出的范围，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。

2. 在区域导航中，打开“常规”(General) 下的“打印设置”(Print settings) 参数组。

3. 往下拉至“硬件配置”(Hardware configuration) 组。

4. 根据是否也要打印网络和设备视图的图形，选中或取消选中“激活的图形视图”(Active graphic 
view) 复选框。

5. 根据是否也要打印编辑器的表格，选中或取消选中“激活的表格”(Active table) 复选框。

参见

打印硬件组态和网络组态 (页 37)
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1.1.16 打印：启用分页预览。

您可以在图形编辑器中启用打印输出的分页预览。 如果启用了该选项，图形编辑器中会用

虚线表示出将在打印输出中出现的分页。

步骤

要启用分页预览，执行以下步骤：

1. 选择对应视图中的图形区域。

2. 单击图形编辑器的工具栏中的“显示分页”(Show page break) 符号。
图形编辑器中用虚线表示出将在打印输出中出现的分页。

3. 如果要修改边框布局，从“项目”(Project) 菜单下选择“Print” (打印)命令。

4. 如果要取消分页预览，再次单击图形编辑器的工具栏中的“显示分页”(Show page break) 符
号。 

1.1.17 键盘操作： 在编辑器中浏览

可以在网络和设备视图中使用快捷键在硬件和网络编辑器的组件及其对象之间导航。 

在元素和功能之间导航

功能 快捷键

切换到下一个更低的选择等级。

例如，可以使用 <Return> 键，将设备和模块待安装的所选机架更改为到较

低层级。如果已选择设备，便可以使用<回车键>切换到显示在设备上的接口

的更低选择等级。

<回车键>

切换到下一个更高的选择等级。

例如，可以使用 <Esc> 从所选接口切换到设备和模块的更高选择等级。如果

已选择设备，便可以使用 <Esc> 切换到机架的更高选择等级。

<Esc>

在当前选择等级中的对象之间导航

可以使用箭头键在当前选择等级中的对象之间切换。要更改选择等级，请使用

<回车键>或 <Esc> 键。

<上箭头>
<下箭头>
<右箭头>
<左箭头>

切换到设备视图 <Ctrl+Shift+D>
切换到网络视图 <Ctrl+Shift+N>
切换到拓扑视图 <Ctrl+Shift+T>
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1.1 硬件和网络编辑器

编辑设备与网络

40 编程和操作手册, 11/2022



功能 快捷键

在编辑器元素之间切换

使用 <Tab> 键从一个编辑器元素切换到另一个。使用 <Shift+Tab> 切换到前

一个元素。例如，可以在图形视图、快速拆分器、表格视图或基本选项卡之

间切换。

<Tab>
<Shift+Tab>

在选项卡之间切换

使用 <Ctrl+Tab> 键从一个选项卡切换到右侧的下一个选项卡。使用 
<Ctrl+Shift+Tab> 切换到左侧的下一个选项卡。例如，可以使用这些键在设

备视图、网络视图和拓扑视图之间切换。

<Ctrl+Tab>
<Ctrl+Shift+Tab>

打开元素和功能

功能 快捷键

打开在线和诊断视图

选择设备后，<Ctrl+D> 将打开所选设备的在线和诊断视图。

<Ctrl+D>

打开下载到设备对话框

选择设备后，按下 <Ctrl+L> 会打开高级下载对话框。

<Ctrl+L>

添加新设备

按下 <Ctrl+N> 会打开用于添加新设备的对话框。

<Ctrl+N>

打开“硬件目录”(Hardware catalog) 任务卡 <Ctrl+Shift+C>
打开“在线工具”(Online Tools) 任务卡 <Ctrl+Shift+O>

1.1.18 键盘操作： 编辑对象

可以在硬件和网络编辑器中通过组合使用键盘和鼠标来直接执行网络和设备视图的某些功能。 
下表中的键盘操作对应于标准特性。 在此处可以找到网络和设备视图的图形工作区域的键

盘操作。 

组态设备与网络

1.1 硬件和网络编辑器

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 41



常规键盘操作        

功能 快捷键

放大框架中的视图

拖动图形视图中的框架以相应更改视图的尺寸。

<Ctrl+空格> + 按下鼠标按钮

移动视图

移动鼠标指针，从而移动视图。

<空格> + 按下鼠标按钮

取消当前操作 <Esc>
分开连接

拖动连接时，使用 <Esc> 或双击以退出连接模式。

<Esc> 或双击

放大图形视图

放大或缩小取决于旋转方向。

<Ctrl> + 转动鼠标滚轮

所选对象

功能 快捷键

选择对象 单击鼠标

剪切对象

所选对象被复制到剪贴板并从图形视图中删除。

<Ctrl+X>

复制对象

所选对象随即被复制到剪贴板。 
<Ctrl+C>

粘贴对象

剪贴板中的对象被插入所选内容。

<Ctrl+V>

删除所选对象 <Del>
选择多个对象 1
可以通过分别单击所选对象，来将多个对象添加到这些对象中。 另外，还可

以使用 <Shift> + 按住鼠标按键来围绕要选择的对象拖动框架。

<Shift> + 单击

选择多个对象 2
可以通过分别单击所选对象，来将多个对象添加到这些对象中。 另外，还可

以使用 <Shift> + 按住鼠标按键来围绕要选择的对象拖动框架。 按住 <Ctrl> 
键时，可以使用鼠标单击来取消选择所选对象。

<Ctrl> + 单击
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功能 快捷键

移动选择内容

按下鼠标按钮后，可以将设备或模块拖动到机架上允许的插槽中。

按下鼠标按钮

复制选择内容

使用 <Ctrl> + 按下鼠标按钮后，可以将设备和模块拖动到机架上允许的插槽

中。 这样便可以复制设备或模块。

<Ctrl> + 按下鼠标按钮

1.2 组态设备

1.2.1 组态设备简介

设置自动化系统需要对各硬件组件进行组态、分配参数和互连。 在设备和网络视图中执行

这些操作。

组态     
“组态”意指在设备或网络视图中对各种设备和模块进行安装、设置和联网。 机架用符号表

示。 和“实际的”机架一样，可以在其上插入规定数量的模块。 
将给各模块自动分配一个地址。 这些地址可以随后进行修改。 
自动化系统启动时，CPU 会比较软件的预设组态与系统的实际组态。 如此将检测可能的错

误并直接进行报告。

分配参数   
“分配参数”意指设置所用组件的属性。 参数分配针对硬件组件和数据交换设置而执行：

• 具有可分配参数的模块的属性

• 组件间数据交换的设置

这些参数将装载到 CPU 并在 CPU 启动期间传送给相应的模块。 因为分配的参数在启动期间

自动装载到新的模块，所以可轻松地更换模块。

根据项目需求调整硬件

如果想要设置、扩展或更改自动化项目，则需要配置硬件。 为此，需要向组态中添加硬件

组件、将它们与现有的组件相连并根据任务要求修改硬件属性。
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自动化系统和模块的属性是预设的，这样在大多数情况下，无需再额外分配参数。 但在下

列情况下需要进行参数分配：

• 您想要更改模块的默认参数设置。

• 您想要使用特殊功能。

• 您想要组态通信连接。

1.2.2 将设备添加到硬件配置中

简介   
在网络视图和拓扑视图中有多种方法可将可连接设备添加到硬件配置中：

• 项目树中的命令“添加新设备”(Add new device)
• 在硬件目录中双击设备

• 在网络视图或拓扑视图中从硬件目录中拖放：

– “目录”窗格中的文本条目

– “信息”窗格中的预览图形

• 网络视图或拓扑视图中，菜单栏中的“添加 > 设备”(Add > Device) 命令

• 使用硬件目录中相应设备的快捷菜单进行复制和粘贴

合适的机架将随新设备一起创建。 所选设备插在机架上第一个允许的插槽中。

无论选择哪种方法，添加的设备在项目树以及硬件和网络编辑器的网络视图中都可见。

通过项目树添加设备  
要通过项目树将设备添加到硬件配置中，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中单击命令“添加新设备”(Add new device)。
将打开“添加新设备”(Add new device) 对话框。

2. 在树结构中显示所需设备：

– 在树结构中转到所需设备。

– 在输入域中输入设备名称。

3. 从树中选择所需设备。
有关当前所选设备的更多信息显示在该对话框的右侧。

4. 必要时，通过对话框中的下拉列表设置固件版本。
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5. 如果要在添加设备后立即切换到设备视图，则选中“打开设备视图”(Open device view) 复选框。
在这里可以立即继续进行设备组态和装配机架。

6. 单击“确定”(OK) 添加所选设备。
该对话框关闭。

从硬件目录中添加设备    
要通过硬件目录将设备添加到硬件配置中，请按以下步骤操作：

1. 打开网络视图或拓扑视图。

2. 打开硬件目录。

3. 转到硬件目录中所需的设备。

4. 单击所选的设备，将其选中。

5. 必要时，通过硬件目录中的下拉列表设置固件版本。

6. 将设备拖放到网络视图或拓扑视图中。

现在您已经将设备放入到网络视图或拓扑视图中。 显示的长方形符号（即“站”）表示插

入的设备及其机架和任何更低级的模块。 双击设备或站已打开设备视图并查看新机架和插

入的设备。 接下来可以组态设备视图中的设备并给机架装配模块。

参见

网络视图 (页 13)
添加未指定的 CPU (页 45)
拓扑视图 (页 23)

1.2.3 添加未指定的 CPU

简介

如果还没有选择 CPU 但已开始编程或想要使用现有程序，则可以选择使用未指定的 CPU。也

可以用未指定的 CPU 来调整一些设置。这些设置选项的参数仅限于同一系列 CPU 所共有的

参数。 
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在 Portal 视图中添加一个未指定的 CPU 
要在 Portal 视图中添加一个未指定的 CPU，请按以下步骤操作：

1. 现在单击下列其中一个选项：

– “设备和网络 > 添加新设备”(Devices & networks > Add new device)
– “PLC 编程”(PLC programming) >“设备”(Device) 按钮

2. 对于一个设备系列，从“添加新设备”(Add new device) 对话框的树结构中选择一个未指定的 
CPU。

3. 单击“添加”(Add)。
添加了一个未指定的 CPU，并该 CPU 的设备视图打开。

有关添加未指定 CPU 的更多方式

在项目视图中，可按照添加指定 CPU 的方式添加未指定的 CPU：
• 使用项目树中的“添加新设备”(Add new device) 按钮

• 使用“硬件目录”(Hardware catalog) 任务卡

也可以使用这些方法体那几多个未指定的 CPU。

指定未指定的 CPU
可选择以下两种方式来指定未指定的 CPU：
• 通过拖放操作以模块替换 (页 62)的方式将硬件目录中的现有 CPU 分配给未指定的 CPU。
• 选择一个未指定的 CPU，然后选择菜单命令“在线 > 硬件检测”(Online > Hardware 

detection)，并在线分配所标识的 CPU。为此，使用“添加 PG/PC 地址”(Add address for 
PG/PC) 按钮分配 IP 地址。

说明

如果要在硬件检测后上线，必须首先将检测到的组态下载到项目；否则可能会因为组态

不一致而发生错误。在硬件检测后，项目中的 CPU 和实际存在的 CPU 的产品编号相同，

但其参数不同。项目中 CPU 的参数具有默认值；实际存在的 CPU 的参数值由用户设定。

模块替换后，F-CPU 将变成无故障安全功能的 CPU。与硬件目录中的 F-CPU 不同，将模

块替换为未指定的 CPU 或未识别的硬件后，故障安全功能将关闭且防护等级设置为“完

全访问权限”（无保护）。 
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参见

选择 CPU (页 47)
将设备添加到硬件配置中 (页 44)
通过硬件检测组态 IO 设备 (页 3713)

1.2.4 选择 CPU

简介

从硬件目录中选择一个 CPU，并且将其与机架一起置于网络视图中。 从硬件目录中将所需

的模块拖到该设备上；这些模块会自动排列在机架上。

在硬件目录中选择组件   
在硬件目录中，每个硬件组件显示为一个文件夹。 打开此文件夹时，会显示所选硬件组件

的不同版本及其产品编号。

以下是如何在网络视图中设置 CPU 与机架的示例。

要求

• 硬件目录已打开。

• 您必须处于网络视图中。

步骤

要从硬件目录中选择 CPU，请按以下步骤操作：

1. 在硬件目录中导航到包含所需 CPU 的文件夹。

2. 打开这个具有所需 CPU 型号的文件夹；将显示所选 CPU 型号的所有产品编号。
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3. 单击某个 CPU 产品编号，以便在“信息”(Information) 窗格中查看有关所选 CPU 的信息。

4. 设置 CPU 和机架。 用户有以下选择：

– 通过拖放操作将该 CPU 从硬件目录拖入网络视图中。

– 使用复制和粘贴操作将 CPU 复制到网络视图。

– 在硬件目录中双击该 CPU 条目。

参见

浏览硬件目录 (页 34)
将设备添加到硬件配置中 (页 44)
机架：插入模块 (页 54)
机架：基本知识 (页 51)
添加未指定的 CPU (页 45)

1.2.5 将信号板插入到 CPU 中 (S7-1200)

简介 
信号板可以增加 S7-1200 CPU 自身的输入和输出数目。 与所有其它硬件组件一样，也可以

在硬件目录中找到信号板。 但不是象其它模块那样将信号板插到机架上，而是直接插在 CPU 
自身的插槽中。
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使用信号板时请注意以下几点：

• 一个 CPU 只能插一个信号板。

• 只有 CPU 上的插槽空闲时，才可插入信号板。

有多种将信号板插入 CPU 中的方法：

• CPU 上有空闲插槽时，在硬件目录中双击信号板

• 将信号板从硬件目录拖到 CPU 上的空闲插槽

• 使用硬件目录中的相应信号板的快捷菜单进行复制和粘贴

要求

• 硬件目录已打开。

• S7-1200 CPU 有用于信号板的空闲插槽。

将信号板插入到 CPU 中 
要将信号板插入 CPU 中，请按以下步骤操作：

1. 转到硬件目录中所需的信号板。

2. 选择要使用的信号板。

3. 将该信号板拖到 CPU 的空闲插槽上。

现在已完成将信号板插入 CPU 上的插槽中。

如果您处于网络视图中，也可将信号板拖到设备上。 如果 CPU 有用于信号板的空闲插槽，则

信号板将自动插到该插槽中。
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1.2.6 选择故障安全模块

简介

故障安全自动化系统（F 系统）用于控制在关断时可立即进入的安全状态的过程。F 系统控

制可立即关断而不危及人身或环境安全的过程。

在硬件目录中选择 F 组件     
在硬件目录中，每个硬件组件都显示为一个文件夹。在硬件目录中，故障安全硬件组件以黄

色符号显示，而蓝色的硬件组件则不是故障安全组件。

下图显示了包含有 F-CPU（黄色）的部分硬件目录。

基于此颜色编码，可以快捷地识别硬件目录中的 F 组件。

F 组件在“硬件和网络”编辑器中的显示

如果在“硬件和网络”编辑器的图形视图中同时使用故障安全设备和“常规”设备，则可以

通过设备的黄色编码轻松地识别这些设备。

下图显示了 2 个 CPU。F CPU 显示为黄色：

在设备视图中，也可根据其黄色编码来识别机架或设备中的故障安全模块。由于在网络或拓

扑视图中不会显示无法联网的模块，因此在网络和拓扑视图中将以特殊符号表示具有 F 组件

但无法联网的设备。

下图显示了网络视图中的“常规”CPU 和 F-CPU（均包含 F 组件）：

根据故障安全设备和模块的颜色编码，还可以快速识别“硬件和网络”编辑器的图形视图中

的 F 组件。

组态设备与网络

1.2 组态设备

编辑设备与网络

50 编程和操作手册, 11/2022



1.2.7 机架：基本知识

简介     
要将模块分配给设备，需要使用机架，即安装导轨。将模块固定到机架上并通过背板总线将

其与 CPU、电源或其它模块连接。

创建机架

如果在网络视图中插入设备，则会自动创建适合所选设备的一个站和机架。机架和可用的插

槽显示在设备视图中。可用的插槽数也取决于所使用设备的类型。

机架结构     
机架始终包含在网络视图中插入的设备。该设备将被永久分配一个插槽，具体插槽取决于相

应设备的类型。设备的右侧还会有其它插槽，必要时在设备的左侧也有；插槽编号位于插有

设备的插槽的上方。

相应的简短描述显示在所插入设备和模块的上方。使用“视图”(View) 下菜单栏命令“显示

模块标题”(Display module titles) 或设备视图工具栏 (页 16)中的相应符号可显示或隐藏该简

短描述。

符号 含义

显示模块标题

在硬件目录中选择模块时，将标记所有允许插入这些模块的插槽。这样，用户便可立即看到

可插入所选模块的插槽。

在下面的截屏中，已在硬件目录中为一个部分装配的 S7-1200 机架选择了一个信号模块：

因为插槽 101-103 保留给通信模块，所以仅其它空闲插槽显示为可用插槽。
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可以使用可扩展插槽上方的箭头符号展开和折叠前侧插槽组。插槽组折叠后，将显示该组中

第一个和 后一个插槽号。

下图显示了展开后的插槽组：

无法折叠已插入模块的插槽组。

更换机架

用户可使用其它机架更换已创建的机架。例如，使用 ET 200MP I/O 设备、使用带有有源背

板总线的 U 型连接器安装导轨机架。为此，可采用以下几种方式：

• 将相应的机架从硬件目录拖放到待更换的机架处。如果所选机架与在用的机架兼容，则

模块更换对话框随即打开。

• 打开所选机架的快捷菜单，选择“更换设备”(Replace device)。如果机架兼容，则模块更

换对话框随即打开。

说明

使用带有源背板总线的机架更换机架

更换带有源背板总线的机架时（如，ET 200MP），系统将在插槽 0 中自动创建一个表示模

块。由于实际组态中无需插入任何硬件，因此表示模块将显示为一个空插槽。根据所选机架

的特性，该模块用于有源背板总线的诊断和参数显示。如果选择插槽 0 或代表模块，则可在

巡视窗口中查看有源背板总线的属性。

另请注意有关“更换硬件组件 (页 62)”的信息。

选择多个模块和插槽       
有多种选择多个模块或插槽的方法：

• 按 <Shift> 或 <Ctrl>，可以同时选择多个模块或插槽。

• 在机架外单击，然后按住鼠标按钮并拖出一个框来框住想要选择的模块或插槽。
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参见

巡视窗口 (页 26)
硬件和网络编辑器概述 (页 11)

1.2.8 机架：常规插槽规则

简介   
对每个自动化系统和模块将应用特定的插槽规则。

如果在设备视图中从硬件目录选择模块，将标记机架中所有可用于该模块的插槽。 只能将

模块拖动到标记的插槽中。

插入、移动或交换模块时，该插槽规则仍然适用。

一致性   
某些插槽规则取决于环境的组态情况。 即有时可以将模块插入机架，即使这样做会导致目

前不一致。 如果更改了组态，例如，选择了其它模块或模块参数设置，您仍然可以再次使

组态一致。

如果插入模块导致的不一致可更正，则允许执行该插入操作。 在编译组态时将执行一致性

检查。 不一致情况将以报警形式显示在巡视窗口的“信息”(Info) 下。 可以根据一致性检查

结果修改组态，以使其具有一致性。

排列模块的规则   
下列规则一般适用于机架中的模块：

• 只能将模块插入机架。

• 只能将接口模块插入模块。

• 在一个机架中只能使用同一产品或系统系列的模块。

有些模块还有其它特殊规则：

• 只能插到某些插槽中

• 需根据其它模块、CPU 或设置进行插入

• 在机架中的使用数量有限制
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1.2.9 机架：插入模块

简介   
在网络视图中将设备从硬件目录添加到组态后，即可向设备中添加模块。 在设备视图中有

多种将模块添加到机架的方法：

• 如果有可用的有效插槽，则在硬件目录中双击模块。

• 通过拖放操作将该模块从硬件目录移动到图形或表格区域内可用的有效插槽中：

– “目录”窗格中的文本条目

– “信息”窗格中的预览图形

• 选择硬件目录中相应模块的快捷菜单中的“复制”(Copy)，然后在图形或表格区域中可用

的有效插槽上选择相应快捷菜单中的“粘贴”(Paste)。
要从网络视图访问设备视图，可在网络视图中双击某个设备或站，或者选择“设备视

图”(Device view) 选项卡。 设备视图包含机架中所选设备的图示。 软件中机架的图示与实际

结构一样，即，可以看到的插槽数与实际结构中存在的相同。

说明

也可在网络视图中将模块移动到机架。 本例中必须禁用硬件目录的过滤功能。 模块将自动

插入允许的空闲插槽中。 如果没有可用的插槽，模块将移动到未插入模块区域 (页 22)。

装配机架   
依据适用的插槽规则在机架上布置模块。

模块插入机架（机架中已插入 CPU）后，将自动检查地址区，以防止地址被重复分配两次。 
因此，每个模块在插入后只具有一个有效的地址范围。 为此，DP 从站和 IO 设备必须通过对

应的 DP 主站或 IO 系统与一个 CPU 联网。

要求

• 处于设备视图中。

• 硬件目录已打开。
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从硬件目录中添加模块 
下面以信号模块为例说明如何将模块从硬件目录插入到机架。要执行上述操作，请执行以下

步骤：

1. 转到硬件目录中所需的模块板卡。

说明

如果激活了硬件目录的过滤功能，将仅显示那些与所选设备类型相匹配的模块。

2. 选择所选的模块。

3. 必要时，通过硬件目录中的下拉列表设置固件版本。

4. 将该信号模块拖到机架上空闲的插槽上。

现在已完成将数字量信号模块插入到机架上的一个插槽中。 对其它模块重复执行这些步骤。

模块名称显示在插入模块的上方。 在菜单栏中使用“视图 > 显示模块标签”(View > Show 
module labels) 可以激活或禁用模块标签。

插入模块  
还可以拖动该模块并将其放入已插好的两个模块之间。 为此，可按住鼠标按钮将模块拖到

停在两个现有模块之间。

将出现一个鼠标指针。 释放鼠标按钮时，插在该指针右侧的所有模块将向右移动一个插槽

位置。 所有多余的模块将移动到未插入模块区域。 新模块插在释放的插槽位置。 
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参见

设备视图 (页 16)
设备视图：未插入模块区域 (页 22)
机架：常规插槽规则 (页 53)
模块规则 (页 1658)
模块规则 (页 1659)

1.2.10 选择硬件组件

单击鼠标左键，可在图形视图中选择硬件组件和其它对象。在按住鼠标左键时拖动鼠标，或

在单击鼠标左键时按下 <Shift> 或 <Ctrl> 键，可选择多个对象。

在图形视图中，可选择以下对象：设备（带 CPU、机架、模块）、CPU、CP、模块、子网、

连接和节点。

规则

在图形视图中，可通过以下操作选择对象：

• 在对象上单击鼠标左键：选中该对象。

• 在对象上单击鼠标左键并按下 <Ctrl> 键：该对象将添加到当前选择列表中。

• 在对象上单击鼠标左键并按下 <Shift> 键：当前选定对象和之前选定对象间的所有对象都

将添加到选择列表中。

• 按住鼠标左键，拖动选择框包含多个对象：选择框中包含的所有对象都将添加到选择列

表中。

仅同一类别的对象才能进行多选：

• 类别 1：设备、子网、连接、端口互连

• 类别 2：CPU、CP、接口模块 / 模块

• 类别 3：接口、端口、节点

多选不同类别的对象时的操作：

• 选择框：仅 高类别的相应对象才成进行多选

• 单击鼠标左键时按下 <Shift> 或 <Ctrl> 键：上一次选择的新类别对象将保持为选中状态；

而之前选中的对象将从选择列表中删除。
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说明

不同类型对象的多重选择

在进行多选时，只能选择相同类别的对象。如，选择多个 CPU 或多个网络。但在多选时不

能先选择一个设备，之后仅将另一个设备的 CPU 或第三个设备的接口添加到多重选择中。

通过选择框，选择多个设备 
要通过拖动选择框选择网络视图中的多个设备，请按以下步骤操作：

1. 按住鼠标左键的同时，拖动选择框包围待添加到选择列表中的所有设备：

2. 松开鼠标按键。此时，选择框内的所有设备都包含在多重选择中。

在以上示例中，选择框包含了所有设备。如果选择框仅包围 CPU 而非整个设备，则仅 CPU
（而不是整个设备）包括在多重选择中。如果选择框部分包围整个设备且仅部分包围了 CPU，
此时将基于所选对象的 高类别，将将整个设备添加到多重选择中。

使用 <Shift> 键，选择多个 CPU
除了使用选择框进行多重选择，也可借助于 Shift> 键进行多选。按住该键选择两个对象，这

两个对象之间的所有对象都将包含在多重选择中。
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要使用 <Shift> 键选择拓扑视图中的多个 CPU，请按以下步骤操作：

1. 单击鼠标左键，选择多重选择中的第一个 CPU：

2. 单击鼠标左键的同时，按下 <Shift> 键，选择多重选择中的 后一个 CPU。两个所选 CPU 的
作用与黄线指示的选择框边缘相同：

3. 第一个所选 CPU 与 后一个所选 CPU 之间的所有 CPU 都将包含在多重选择中：

在以上示例中，仅选择了 CPU。如果选择整个设备，则第一个所选设备和第二个所选设备之

间的设备都将包含在多重选择中。如果选择一个整体设备和一个 CPU，则所有选定对象的类

别将取决于 后所选对象的类别。

使用 <Ctrl> 和 <Shift> 键，选择多个设备

使用 <Ctrl> 和 <Shift> 键，也可以进行多重选择。单击鼠标左键的同时，按下 <Ctrl> 键，可

选择多个对象。如果在单击鼠标左键选择一个对象的同时按下 <Shift> 键，则之前所选择的

对象与 后所选对象之间的所有对象都将包含在多重选择中。
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要使用 <Shift> 和 <Ctrl> 键选择设备视图中的多个设备，请按以下步骤操作：

1. 单击鼠标左键并按下 <Ctrl> 键，选择多个设备：

2. 单击鼠标左键的同时，按下 <Shift> 键，选择多重选择中的 后一个设备。所选设备的用途
与黄线指示的选择框边缘相同：

3. 此时，选择虚框中的所有设备和选择框中的子网都将包含在多重选择中。

仅选择类别相同的对象。在以上示例中，除相应设备之外，还包含有子网。这是因为，选择

虚框中的子网与设备属于相同类别。子网 PN/IE_4 和 PN/IE_5 未包含在选择虚框内，因此不

包含在多重选择中。
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1.2.11 复制硬件组件

可在设备或网络视图中复制硬件组件。复制的硬件组件存储在剪贴板中，并且可以从该剪贴

板将其粘贴到任意其它位置。复制的站将作为网络视图中的新站粘贴。复制的设备和模块可

以粘贴到网络视图和设备视图的现有机架中。

规则

• 可以同时复制单个对象和多个对象。

• 可以复制插在机架上和未插入模块区域中的模块。

• 只能在遵守插槽规则的情况下将设备和模块复制到空闲的有效插槽中。

• 无法单独复制插有 CPU 的机架，只能以完整单元的形式与所有插入的硬件组件一起复制。

操作步骤 
要复制硬件组件，请按以下步骤操作：

1. 选择要复制的硬件组件。

– 设备视图：选择机架上的模块或将其放到未插入模块区域中。

– 网络视图或拓扑视图：从网络视图中选择站或相关硬件组件。

– 项目树：选择站或模块。

2. 从快捷菜单中选择“复制”(Copy) 或按 <Ctrl+C>。
如果“复制”(Copy) 菜单项不可用，说明所选内容中至少包含一个不能复制的组件。

3. 选择要粘贴剪贴板内容的位置。

– 在设备视图中，选择机架中的一个空闲插槽或未插入模块的区域。

– 在网络视图或拓扑视图中，选择待插入设备或模块的站。

4. 从快捷菜单中选择“粘贴”(Paste) 或按 <Ctrl+V>。
– 如果未在网络视图或拓扑视图中进行选择而使用 <Ctrl+V> 粘贴所复制的对象，则所复

制的对象将粘贴到原对象的右侧。

– 如果未在网络视图或拓扑视图中进行选择而使用快捷菜单粘贴所复制的对象，则该对

象将粘贴到鼠标指针位置处。

如果“粘贴”(Paste) 菜单项不可用，说明剪贴板为空或至少包含一个无法在该位置粘贴的组件。

将复制的对象粘贴到指定位置处。
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如果在网络视图或拓扑视图中选择了一个站用于粘贴模块，则模块将插入到第一个有效的空

闲插槽中。如果没有空闲的有效插槽，对象将插入到未插入模块区域。

说明

也可将模块从一个设备复制到另一个设备：

为此，需在硬件和网络编辑器中复制一个模块，然后在网络视图或拓扑视图（或设备视图的

下拉列表）中选择另一个设备，并插入该模块。

可以将复制的对象直接插入插槽中或将其置于设备视图中的未插入模块区域。如果在设备或

站的网络视图中添加复制的对象，则会将其插入到第一个可用的插槽中。

如果没有可用于该对象的插槽，则会自动将其放置到未插入模块区域 (页 22)。

说明

可以使用 <Ctrl> 和拖放操作直接复制选定的硬件组件。

参见

键盘操作： 编辑对象 (页 41)

1.2.12 移动硬件组件

可以在设备或网络视图中移动硬件组件。

规则

• 可以在遵守插槽规则的情况下移动机架上和未插入模块区域中的设备和模块。

• 可以在网络视图中移动 CP。将 CP 插入目标设备上空闲的有效插槽中。 如果没有可用的

空闲插槽，待插入的 CP 将移动到未插入模块区域。

• 在网络视图中，CPU 和从站前端模块可以移动到机架中的设备之间（移动受 CPU 类型限

制）。

说明

移动后的 CP 将与网络断开连接，但保留其网络参数和地址。如果将 CP 重新连接到网络但

其地址已被分配，则需要使用对话框给该 CP 分配新的唯一地址。
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步骤 
要移动硬件组件，请按以下步骤操作：

1. 选择要移动的硬件组件。

– 设备视图： 选择机架上的模块或将其放到未插入模块区域中。

– 网络视图： 选择与网络视图有关的硬件组件。

2. 从快捷菜单中选择“剪切”(Cut) 或按 <Ctrl+X>。
如果“剪切”(Cut) 菜单项不可用，说明所选内容中至少包含一个不能剪切的组件。

3. 选择被剪切对象将移动到的位置。

– 设备视图： 选择机架上的一个空闲插槽或未插入模块的区域。

– 网络视图： 选择要插入设备或模块的站。

4. 从快捷菜单中选择“粘贴”(Paste) 或按 <Ctrl+V>。
如果“粘贴”(Paste) 菜单项不可用，说明剪贴板为空或至少包含一个无法在该位置粘贴的组件。

所选的硬件组件将移动到目标位置。 如果要移动的硬件组件是已联网对象，则会将其从网

络中断开。

说明

可以通过拖放操作直接移动选定的硬件组件。

参见

键盘操作： 编辑对象 (页 41)

1.2.13 替换硬件组件

用户可更换诸如机架、设备或其它硬件模块等硬件组件。例如，用户可以使用硬件目录中提

供的 CPU 替换未指定的 CPU (页 45)。

规则

只有硬件组件支持模块替换且两个组件兼容时，才能替换硬件组件。
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操作步骤   
要更换硬件组件，请按以下步骤操作：

1. 选择待更换的组件。

2. 打开快捷菜单：

– 如果启用了“替换设备”(Replace device) 条目，则可以替换该模块。

– 如果禁用了“替换设备”(Replace device) 条目，则不能替换该模块。

3. 在快捷菜单中，单击“替换设备”(Replace device)。将显示“替换设备”(Replace device) 对话
框。

4. 在树结构中的“新设备”(New device) 下，选择要用来替换当前模块的模块。

5. 单击“确定”(OK)。
6. 编译硬件和软件。

使用新的硬件组件更换现有硬件组件。

此外，也可将硬件目录中的硬件组件直接拖放到待替换的组件处。如果这两个组件组件可替

换，则通过鼠标指针符号进行标识。

参见

机架：基本知识 (页 51)

1.2.14 重命名硬件组件

在图形区域、相应的表格区域或巡视窗口内，可轻松编辑所有三个视图（网络视图、设备视

图、拓扑视图）的硬件组件名称。

规则

可对硬件组件进行重命名，如下所示：

• 选择所显示的名称后，在图形视图中进行重命名。

• 在表格视图中，对表格单元内待更改的名称进行重命名。

• 在巡视窗口的“属性 > 常规”(Properties > General) 中，对所选择的硬件组件进行重命名。

操作步骤

要在视图的图形区域内对硬件组件进行重命名，请按以下步骤操作：
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在设备视图中：

1. 使用工具栏中的相应按钮，激活显示模块名称。

2. 选择硬件组件或名称。

3. 可通过以下两种方式：

– 按下 <F2>。
– 单击之前选择的名称。

4. 编辑该名称。

在网络和拓扑视图中：

1. 选择硬件组件或名称。

2. 可使用以下三种方式：

– 按下 <F2>。
– 单击之前选择的名称。

– 在快捷菜单中，选择“重命名”(Rename)。

要在表格区域内编辑名称，则需在表格中选择待编辑名称的单元格。之后，再次单击该名称，

即可在单元格中对该名称进行直接编辑。

要在巡视窗口中编辑名称，则需在图形区域内选择名称待编辑的硬件组件。相关参数随即显

示在巡视窗口中。此时，可通过“属性 > 常规”(Properties > General) 对该名称进行编辑。
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参见

网络视图 (页 13)
设备视图 (页 16)
拓扑视图 (页 23)
巡视窗口 (页 26)

1.2.15 删除硬件组件

有多种方法可以删除硬件组件。 已删除的硬件组件将从系统中移除，并且为其分配的地址

将再次可用。

规则

• 可以从机架和未插入模块区域删除插入的 CPU 或模块。

• 在设备视图中删除了一个机架后，插入的硬件组件被移动至未插入模块区域。

步骤         
要删除硬件组件，请按以下步骤操作：

1. 选择要删除的硬件组件。

– 网络视图： 在图形视图或网络视图中选择设备或与网络相关的硬件组件。

– 设备视图： 在图形视图或设备概览中，选择机架中或未插入组件区域中的机架或模块。

– 拓扑视图： 在图形视图或拓扑视图中，选择设备或带以太网接口的硬件组件。

– 项目树： 从树结构中选择设备或单独的硬件组件。

2. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 或按 <Del>。
如果“删除”(Delete) 菜单项不可用，则说明所选内容中至少包含一个不能删除的组件。

这将删除所选的硬件组件。

说明

删除硬件组件可能会导致项目中出现不一致，如违反插槽规则。 一致性检查期间会报告不

一致性。 采取适当的措施纠正不一致，例如，确保遵守插槽规则。

参见

键盘操作： 编辑对象 (页 41)
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1.2.16 更换或更新硬件组件

术语解释 
可通过更新模块描述将硬件组件的固件版本更新为可以获得的 新版本或使用硬件组件的新

功能。

以下章节对术语“模块描述”和“固件版本”进行了详细说明。

• 模块描述：组态软件的特定版本，指定模块技术描述。

示例：V11.0.0.0
• 固件版本：离线分配其参数的模块的固件版本

示例：V2.0

要求

• 已创建一个设备组态。

• 已在创建后安装了更新或可选包。在硬件目录中，至少有一种模块描述的新版本与旧版

本不一致，其模块描述在安装后被更新。

• 您的设备组态中已包含这样的模块，并且您想要使用修改后或添加的属性。

操作步骤

对于每个受影响的模块类型，执行以下步骤：

1. 在设备视图中选择受影响的模块。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规 > 目录信息”(Properties > General > Catalog Information)。
单击“更新模块描述” (Update module description) 按钮。

3. 在随后出现的询问窗口中，指明是只更新选中模块的模块描述，还是更新当前项目中该类型
的所有模块。

结果

在当前项目中，选中的模块被替换成具有更新模块描述的同一种模块。
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在哪些情况下不需要更新模块描述？

在以下情况下不需要更新模块描述：

• 不需要使用修改后或添加的模块属性。

• 使用较新版本的组态软件，打开由 V13 SPx 版本创建的现有项目。系统将对项目较新自

动转换。在这种情况下，所有旧的模块描述都将自动调整。

1.2.17 编辑属性和参数

在机架中插入硬件组件后，可在网络视图、设备视图或拓扑视图中对该硬件组件的默认属性

进行编辑。如，名称、参数或地址。

要求

当前位于网络视图、设备视图或拓扑视图中。

说明

可在不同的视图（图形视图和表格视图）中，对相关属性与参数进行编辑。具体取决于待编

辑参数的视图。在图形网络视图中，可以访问网络相关的硬件组件和站。通过表格网络视图

可以访问图形网络视图中未显示的模块和硬件组件。在拓扑视图和设备视图中，可访问与拓

扑机构或设备访问相关的附加参数。

操作步骤  
要在设备视图中更改硬件组件的属性和参数，请按以下步骤操作：

1. 在图形视图中，选择要编辑的 CPU、模块、机架或接口。

2. 编辑所选对象的设置：

– 在图形区域内，可使用所激活的模块标签更改对象名称。

– 例如，使用表格区域编辑地址和名称。

– 在巡视窗口中，可以在“属性”(Properties) 中进行其它可能的设置。

注意：模块只有在分配给了 CPU 之后才能被完全参数化。因此，PROFIBUS 或 PROFINET 接
口模块必须首先与 CPU 或插入的中央通信模块联网，成为一个主站系统或 IO 系统。只有这

样才能，例如，对插入的分布式组件的地址进行编辑。 
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更改设置示例

① 模块选择

② 设备概览中的地址编辑选项

③ 巡视窗口中的选择选项

④ 巡视窗口中的地址编辑选项

参见

巡视窗口 (页 26)
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1.2.18 地址总览中的输入和输出地址

简介  
当前使用的输入和输出地址可以表格形式显示在地址总览中。可以在 CPU 巡视窗口的“属

性”(Properties) 下找到地址总览。

地址总览设计

通过选中不同的复选框，可以设置要在地址总览中显示的对象：

• 输入 (Inputs)：显示输入地址

• 输出 (Outputs)：显示输出地址

• 地址间隙 (Address gaps)：显示断开的地址空间

• 插槽 (Slot)：显示插槽号

地址总览中通常显示以下信息：

表格标题 含义

类型 地址范围的类型。表示该区域为输入地址区或者为输出地址区。

• I = 模块的输入地址，带有输入 I/O 地址空间（长度 > 0） 
• I* = 模块的输入或诊断地址，不带输入 I/O 地址空间（长度 = 

0）。在用户程序中，不会通过这些地址进行数据（信号状态或

测量值）交换。该地址用于报告操作系统的诊断事件（如，位

于错误 OB 的启动信息中）。 
• Q = 输出地址

起始地址 地址范围的起始地址。指示输入或输出的第一个分配地址。

结束地址 地址范围的结束地址。指示输入或输出的 后一个分配地址。

大小 模块中输入或输出所占用地址范围的长度。 
示例：

• 起始地址为 0 且结束地址为 1 时，地址的长度为 2 个字节。

• 起始地址为 0 且结束地址为 3 时，地址的长度为 4 个字节。

• 起始地址为 0.1 且结束地址为 0.2 时，地址的长度为 2 位。

• 如果起始地址和结束地址相同，则显示 0 个字节。

模块 使用该地址区的模块。

机架 插入硬件组件的机架编号。

插槽 插入硬件组件的机架插槽的编号。
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表格标题 含义

设备名称 模块所插入设备的名称和类型。 
示例：

• 如果模块插入一个名为“PLC_1”且类型为 CPU 1516-3 PN/DP 的 
PLC 中，则显示“PLC_1 [CPU 1516-3]”。

• 如果模块插入一个名为“IO Device_1”且类型为 IM 151-3 PN 的
前端模块中，则显示“IO Device_1 [IM 151-3 PN]”。

设备编号 模块通过 PROFINET 或 PROFIBUS 连接 PLC 时，PROFINET 的设备

编号或 PROFIBUS 的地址。如果模块直接插入 PLC 中，则显示“-”。
示例：

• 如果模块通过 PROFINET 接口插入一个连接 PLC 的前端模块中，

则将显示该以太网地址的设备编号。

• 如果模块通过 PROFIBUS 接口插入一个连接 PLC 的 DP 从站中，

则将显示该 PROFIBUS 地址的地址参数。 
I/O 主站系统 DP 主站系统或 IO 系统的名称，DP 从站或 IO 设备将该系统连接 

PLC。相应的 DP 主站系统或 IO 系统编码将显示在方括号内。如果

模块直接插入 PLC 中，则显示“-”。
示例：

• 如果模块插入一个 IO 设备中并通过一个名为“PROFINET IO-
System_1”且编号为 100 的 PROFINET IO 系统连接 PLC，则将显

示“PROFINET IO-System_1 [100]”。
• 如果模块插入一个 DP 从站中并通过一个名为“DP-

Mastersystem”且编号为 1 的 PROFIBUS DP 主站系统连接 PLC，
则将显示“DP-Mastersystem [1]”。

OB 分配给过程映像的组织块。“主”循环 OB 通常是指过程映像的自

动更新。 
并非所有 CPU 都会显示该列。

PIP 过程映像分区指示该地址通过循环过程映像自动更新，或者位于

过程映像分区中需显式触发才能更新。 
更多说明，请参见下文中“过程映像分区 PIP2”。

过程映像分区 PIP
“PIP”表列显示循环过程映像或过程映像分区 (PIP) 的地址分配。
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对于 S7-300/400：
• “OB1-PA”：地址分配给循环过程映像。操作系统在其每个程序循环内自动更新此地址。

• “PIP x”：地址分配给过程映像分区 x（例如 PIP 1，无循环过程映像）。操作系统在执行分

配的 OB 时更新此 PIP。如果此 PIP 未分配给 OB，则操作系统不会更新此 PIP。用户可以

选择使用指令“UPDAT_PI”和“UPDAT_PO”自行更新 PIP（对于 S7-400 和某些 S7-300 CPU）。

对于 S7-1200：
• “自动更新”：地址分配给循环过程映像 (PIP 0)。操作系统在其每个程序循环内自动更新

此地址。 
• “无”：未向过程映像分区分配任何地址。直接在用户程序中访问此地址（直接 I/O 访问，

无过程映像）。

• “PIP x”：操作系统在执行分配的 OB 时更新此 PIP。如果此 PIP 未分配给 OB，则操作系统

不会更新此 PIP。可以选择通过直接 I/O 访问在用户程序中读取输入或写入输出。S7-1200 
不支持“UPDAT_PI”、“UPDAT_PO”、“SYNC_PI”和“SYNC_PO”指令。

• “PIP OB 伺服”：过程映像分区“PIP OB Servo”未分配给任何组织块（组织块固定设置为：

“---(None)”）。操作系统不更新此 PIP 或其包含的任何地址：直接在用户程序中访问这些

地址（直接 I/O 访问）。

对于 S7-1500：
• “自动更新”：地址分配给循环过程映像 (PIP 0)。操作系统在其每个程序循环内自动更新

此地址。 
• “无”：未向过程映像分区分配任何地址。直接在用户程序中访问此地址（直接 I/O 访问，

无过程映像）。

• “PIP x”（PIP 1 到 PIP 31）：操作系统在执行分配的 OB 时更新 PIP。如果该 PIP 未分配给

任何 OB，则操作系统不会更新 PIP x。此时，可通过指令“UPDAT_PI”和“UPDAT_PO”在用

户程序中更新 PIP x。如果将 PIP x 分配给一个等时同步模式中断 OB（OB 61 到 OB 64），

则操作系统不会更新 PIP x。此时，可通过指令“SYNC_PI”和“SYNC_PO”在用户程序中更新 
PIP x。

• “PIP OB 伺服”：过程映像分区“PIP OB 伺服”永久分配给 OB“MC 伺服”。当用户在“运

动控制”区域创建工艺对象时，STEP 7 自动生成此 OB。在执行 OB 时，会以等时同步的

方式更新 PIP OB 伺服。运动控制使用的全部驱动装置和编码器均被分配给这个过程映像

分区。 

参见

指定输入和输出的地址 (页 1549)
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1.2.19 项目树中的分布式 I/O
项目树中的分布式 I/O 设备在一个单独的文件夹中进行显示。根据设备分配为 PROFINET IO 
系统、DP 主站系统或是未分配任何系统，该设备在以下文件中将分别显示为节点或链接。

项目树中的“未分组设备”(Ungrouped devices) 文件夹

项目中的所有分布式 I/O 设备都位于“未分组设备”(Ungrouped devices) 文件夹中。 
并在文件夹和链接的图标上，使用彩色标识符显示相应的“分配”状态：PROFINET IO 设备

标记为绿色，PROFIBUS DP 从站标记为紫红色，其它分布式 I/O 设备则无任何颜色标记。

而“未分配”状态，则会在文件夹和链接图标上标记为问号。

如果通过“转至在线”(Go online) 功能与 IO 设备或 DP 从站建立连接，则在连接的设备上会

显示与项目导航中设备相同的诊断信息（如，绿色复选标记）。更多信息，请参见“在线模

式中的视图”部分。

“未分组设备”(Ungrouped devices) 文件夹中的分布式 I/O 设备可复制或移动到项目树中的其

它位置，但文本夹本身不能移动或复制。这些元素可复制或移动到项目文件夹或设备文件夹

中。当然，也可将这些分布式 I/O 设备复制或移回“未分组设备”(Ungrouped devices) 文件

夹中。

双击该链接，将转至设备视图并组态该分布式 I/O 设备。

项目树中的“未分配设备”(Ungrouped devices) 文件夹

在“未分配设备”(Unassigned devices) 文件夹中，未分配给分布式 I/O 系统的设备将显示为

链接。
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项目树中此类文件夹图标和相应设备的链接上将显示一个问号，指示尚未连接任何分布式 I/O 
系统。而在链接上还标记有一个小箭头。

项目树上显示的链接表示这些 IO 设备或 DP 从站可单独选择。例如，选择该链接的目标设备。

此外，也可选择相应的设备组。

双击该链接，将转至设备视图并组态该分布式 I/O 设备。

设备下的“分布式 I/O”(Distributed I/O) 件夹

将一个 IO 设备分配给 PROFINET IO 系统时，该设备在节点“分布式 I/O > PROFINET 系
统”(Distributed I/O > PROFINET IO system) 下将显示为一个链接。 
与此类似，如果将 DP 从站分配给一个主站系统，则该 DP 从站也将显示为节点“分布式 I/O 
> DP 主站系统”(Distributed I/O > DP master system) 下方的一个链接。

该链接将指向项目树中相应的 IO 设备或 DP 从站。 
在项目树中，通过节点图标和相应设备的链接，还可指示设备通过 PROFINET 进行连接（绿

色）或通过 PROFIBUS 进行连接（紫红色）。而在链接上还标记有一个小箭头。

在此，网关将显示为所分配 DP 主站/IO 节点下方的一个链接。

双击该链接，将转至设备视图并组态该分布式 I/O 设备。
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1.2.20 比较设备

1.2.20.1 关于设备比较的基本知识

功能

可以通过比较两个设备的硬件组件来了解它们之间的差异。为此，可以执行离线/离线比较。

待比较的设备可以来自一个项目，也可以来自不同的项目。 
可对集中式以及分布式 I/O 进行比较，待比较的设备可由系统自动分配，也可用户手动分配。

集中式 I/O 根据插槽编号自动分配。对于分布式 I/O，可以按照以下条件进行自动分配：

• 使用地址/硬件 ID 进行分配：这种分配使用设备的地址或 ID 进行。这种条件标准适用于

项目内设备的比较。

• 使用名称进行分配：根据设备名称进行分配。这种条件标准适用于不同项目中设备的比较。

可以指定自行分配，也可以由系统进行。对于后一种选择，系统将根据具体情况选择自行分

配。

要比较分布式 I/O 的模块，则可对受影响的分布式站进一次离线/离线比较。

在比较编辑器中，可对相同类型和相同订货号的设备进行详细比较。该功能对设备中的参数

进行快速比较，清晰列示各参数的不同之处。 

参见

比较设备 (页 74)

1.2.20.2 比较设备

用户可对任何设备进行编辑，查看这些设备间的不同之处。比较类型与订货号相同的设备时，

还可使用详细比较功能对各设备的参数进行比较。

进行比较设备

按照下列步骤比较设备：

1. 在项目树中，选择可进行离线/离线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选设备。

3. 打开“硬件”(Hardware) 选项卡。
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4. 将其它设备拖放到右侧窗格的比较区域中。 
根据比较编辑器的设置，将在“硬件”(Hardware) 选项卡中显示所选设备的所有现有对象，并
自动进行比较。在比较编辑器中，可通过一些符号标识比较对象的状态。对于子模块，可在
“属性比较”(Property comparison) 区域中查看更多详细的比较结果。

5. 如果要更改匹配条件，可单击工具栏中的“显示可用匹配的指定条件”(Display available 
assignment criteria) 箭头。然后选择要使用的匹配条件。

6. 如果要进行手动比较，则可在状态区域上方单击切换按钮，在自动和手动比较间进行切换。然
后选择待比较的对象。 
将显示属性比较。可以通过符号了解对象的状态。 

进行执行详细比较

要比较类型与订货号相同设备的参数，请执行以下操作步骤：

1. 首先，执行设备比较。

2. 双击待执行参数比较的设备。此时，可在快捷菜单中选择命令“开始详细比较”(Start detailed 
comparison)，或在功能栏中，单击“开始详细比较”(Start detailed comparison)。
之后，系统将弹出另一个窗口，显示这两个设备的参数。通过状态图标，可查看具体的不同
之处。打开相应的组，查看各参数的不同之处。

说明

分布式 I/O
当从 CPU 级别开始设备比较并要开始对分布式 I/O 进行详细比较时，必须进行两次详细比较。

首次启动详细比较时，比较编辑器中会显示分布式 I/O 设备的设备比较。然后再次对所需的

分布式 I/O 系统进行详细比较。会显示这些设备的详细比较。

参见

关于设备比较的基本知识 (页 74)
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1.3 组态网络

1.3.1 联网设备

1.3.1.1 通信和网络

设备间的通信   
各种通信的基础始终是一个预先组态好的网络。可通过网络组态，设置各网络节点进行通信

时所需的可访问性。在 S7 网络中进消息交换时，需满足以下要求：

• 为网络中所有节点分配唯一的 S7 拓扑地址

• 通过物理线路，确保接口连接

• 使具有持续传输属性的设备之间可以通信

定义

各种计算机和终端设备（PC、PG、PLC、AS）可使用物理接线和相应软件通过网连接到接口

模块上，网络设备之间进行数据交换。并通过电缆接线或无线网络方式（如，WLAN）进行

设备联网。

出于网络考虑，不同的接线方式可导致 S7 子网不同。S7 子网是整个 S7 网络的一部分。S7 
子网（如 PROFIBUS）中节点的参数必须与物理接线相统一。S7 物理子网包括总线组件和所

有连接的设备。采用不同物理接线的 S7 子网可与 S7 网络中的网关或路由器相耦合。

网络组态   
要组态 S7 网络，需执行以下操作步骤：

• 将设备连接到 S7 子网

• 设置每个 S7 子网的属性/参数

• 指定每个所连接模块的节点属性（如，唯一的 S7 拓扑地址）

• 将组态数据加载到设备中，使用 S7 网络组态生成的设置对接口进行设置

• 记录 S7 网络组态

对于开放式用户通信时，连接组态支持创建和组态 S7 子网。
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网络组态和项目之间的关系   
在项目中，对 S7 子网及其属性进行管理。这些属性实际上源自可调节的 S7 网络参数以及

所连节点的数量和通信特性。

要联网的设备必须在同一个项目中。

S7 子网名称和 S7 子网 ID
在项目中，S7 子网由 S7 子网名称和 S7 子网 ID 唯一标识。S7 子网 ID 存储在所有具有可联

网接口的组件中。这样，即使在上传到项目中后，也可将这些组件准确无误地分配给 S7 子网。

S7 子网支持以下两种版本：

• 物理以太网接线（“绿线”）

• 物理 PROFIBUS 连接（“紫线”）

联网选项

在项目中，可以创建设备并将其与具有通信功能的组件联网。可使用以下基本选项来执行设

备联网：

• 连接彼此间能够通信的组件的接口。这将创建一个与接口类型相匹配的新 S7 子网。

• 将具有通信功能设备的接口连接到一个新的或现有的 S7 子网中。

• 创建开放式用户通信连接。基于开放式用户通信的连接组态，在通信伙伴之间自动创建

一个 S7 子网。

• 使用图形连接组态来组态连接。可以识别出缺失的网络，并自动或通过对话框进行创建。

由于设备的任务不同或因系统扩展，可能需要操作多个 S7 子网。在项目中，可对这些 S7 子
网进行管理。

1.3.1.2 在网络视图中联网设备

选项

在图形网络视图中可总览项目中整个系统的子网。可使用表格网络概览以获得更多支持。

根据起始条件，可以采用多种方式执行组态以将具有通信功能的组件的接口联网。以下章节

描述了操作步骤：

• 创建一个单独的子网

• 一次创建多个子网
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• 通过新子网连接两个目标设备

• 将设备连接到现有子网

• 从列表中选择现有子网

• 在组态连接的过程中自动联网；

另请参见“AUTOHOTSPOT” 
可能的起始条件有：

• 还没有合适的子网。

• 要连接组件的子网已经存在。

步骤 - 创建单个子网   
要创建子网并将其连接到一个接口，请按以下步骤操作：

1. 选择 CPU 或 CP 的接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“创建子网”(Create subnet) 命令。

所选接口将连接到新子网。系统将自动指示因组态修改二导致的不一致性，或在查询时显示。

发生一致性问题时，系统优先采用下一个空闲地址。

下图显示了引出线路连接到子网的接口：

步骤 - 一次创建多个子网   
要一次创建多个子网，请按以下步骤操作：

1. 通过按住 <Ctrl> 按钮的同时单击接口来选择若干接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“创建子网”(Create subnet) 命令。

所选的各接口将连接到新子网。系统将自动指示因组态修改二导致的不一致性，或在查询时

显示。发生一致性问题时，系统优先采用下一个空闲地址。

下图显示了通过选择多个接口创建的多个子网：
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步骤 - 通过新子网连接两个目标设备

要通过尚不存在的子网连接接口与其它设备，请按以下步骤操作：

1. 将鼠标指针置于有通信功能且需要联网的组件的接口上。

2. 单击鼠标左键并按住该按钮。

3. 移动鼠标指针。
指针此时将使用联网符号来指示“联网”模式。同时，鼠标指针显示锁定符号，该符号只有
在指针移动到有效目标上时才会消失。

4. 现在，将联网模式中的指针移动到目标设备的接口上。可以一直按住鼠标按钮，也可释放鼠
标按钮。

5. 现在松开鼠标左键或再次按住它（取决于上一个动作）。

说明

如果要提前退出联网模式，请按 <Esc>，右键单击或双击网络视图的背景。

创建了新的子网。相关接口现在通过新子网相连接。系统将自动指示因组态修改二导致的不

一致性，或在查询时显示。发生一致性问题时，系统优先采用下一个空闲地址。

下图显示了两个联网的设备：
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步骤 - 将设备连接到现有子网   
要将接口连接到现有子网，请按以下步骤操作：

1. 将鼠标指针置于有通信功能且需要联网的组件上或现有子网上。

2. 单击鼠标左键并按住该按钮。

3. 移动鼠标指针。
指针此时将使用联网符号来指示“联网”模式。同时，鼠标指针显示锁定符号，该符号只有
在指针移动到有效目标上时才会消失。

4. 现在，将鼠标指针移动到现有子网或要联网的接口上。可以一直按住鼠标按钮，也可释放鼠
标按钮。

5. 此时，可松开鼠标左键或再次按下。
如果要提前退出联网模式，在可单击 <Esc> 键或进行右键单击。

结果：

接口和所选子网现在会相互连接。系统将自动指示因组态修改二导致的不一致性，或在查询

时显示。发生一致性问题时，系统优先采用下一个空闲地址。

步骤 - 从列表中选择现有子网

要连接接口与已创建的子网，请按以下步骤操作：

1. 选择 CPU 的接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“分配到新子网”(Assign to new subnet) 命令。
将出现一个列表框，其中包含可用子网。

3. 从列表中选择子网。

接口和所选子网现在会相互连接。系统将自动指示因组态修改二导致的不一致性，或在查询

时显示。发生一致性问题时，系统优先采用下一个空闲地址。
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1.3.1.3 表格式网络概览

设备视图的表格区域 
网络视图的表格区域包括以下几种表格：

• 网络概览：在网络概览表中，对图形化网络视图进行了以下功能补充：

– 用户可以获得有关设备结构和参数设置的详细信息。

– 通过“子网”(Subnet) 列，可以连接具有通信功能的组件与已创建的子网。

• 连接：在该表格中，将显示相应的通信连接。在该表格中，可直接编辑所显示的连接参

数。所选择的连接将显示在巡视窗口中，而且可在此编辑。

• 关系：此处，将显示 HMI 客户端/服务器间的逻辑连接。

• I/O 通信：在该表格中，可组态并显示通过 PROFIBUS DP 和 PROFINET IO 的设备通信。在 
I/O 通信表中，将仅显示可通过 PROFIBUS DP 或 PROFINET IO 进行通信的设备接口。

• VPN：在此，将显示 VPN 用户组的属性以及分配的安全模块。

表格的基本功能 
网络概览支持以下用于编辑表格的基本功能：

• 显示和隐藏表格中的各个列

 注：与组态相关的列无法隐藏。 
• 优化列宽度

• 排序表格

• 通过工具提示，显示列、行或单元格的含义。

1.3.1.4 在设备视图中联网设备

在设备视图中联网  
在设备视图中，可以详细地检查和设置所有组件和接口的所有参数。在此处还可以将接口分

配给项目中创建的子网。

要求

• 已经创建要连接到接口的子网。

• 如果子网尚未创建，则需切换到网络视图中进行联网。 
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步骤 - 连接到现有子网  
要将接口连接到现有子网，请在设备视图中按以下步骤操作：

1. 选择要联网的整个与通信功能兼容的组件或接口。
所选接口或组件的属性将显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，选择所选择接口的参数组，例如，PROFINET 接口的“以太网地址”参数组。

3. 从“接口的连接目标”(Interface connected with) 下拉列表中选择要连接的子网。

接口和所选子网现在会相互连接。系统将自动指示因组态修改二导致的不一致性，或在查询

时显示。发生一致性问题时，系统优先采用下一个空闲地址。

步骤 - 创建新子网   
要创建子网并将其连接到指定接口，请在设备视图中按以下步骤操作：

1. 选择要联网的整个与通信功能兼容的组件或接口。
所选接口或组件的属性将显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，选择属于所选接口的参数组。如，PROFINET 接口的“以太网地址”(Ethernet 
addresses) 参数组。

3. 在“接口的连接目标”(Interface connected with) 中，单击“添加新子网”(Add new subnet) 按
钮。

该接口将连接到具有相应子网类型的新子网。系统将自动指示因组态修改二导致的不一致性，

或在查询时显示。发生一致性问题时，系统优先采用下一个空闲地址。

1.3.1.5 检查或更改网络参数和接口参数

简介  
联网设备间的通信要求组态以下参数：

• 网络参数

网络参数标识系统组态内的网络，例如，使用名称标识。

• 接口参数

接口参数定义具备通信功能的组件的特定属性。地址和传输特性会自动设置并且与网络

参数一致。

说明

网络参数和接口参数通常在联网期间设置，以便在不必更改参数的情况下，众多应用设

备间可以进行通信。系统将自动指示因组态修改二导致的不一致性，或在查询时显示。发

生一致性问题时，系统优先采用下一个空闲地址。
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步骤 - 检查或更改网络参数  
要检查或更改网络参数，请按以下步骤操作：

1. 进入网络视图。

2. 从网络视图中选择子网。
可以在巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中查看网络参数。

3. 必要时，检查或修改相关参数组中的网络参数。

步骤 - 检查或更改接口参数  
可以在网络和设备视图中检查和修改接口参数。

要检查或更改接口参数，请按以下步骤操作：

1. 进入网络视图或设备视图。

2. 选择接口。
可以在巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中查看接口参数。

3. 必要时，检查或修改相关参数组中的接口参数。

操作步骤 - 检查或更改接口地址  
用户可在图形化的网络视图中自行编辑 MPI、PROFIBUS 和以太网的地址。

要在网络视图中编辑 MPI、PROFIBUS 和以太网地址，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中，启用显示接口地址。

2. 选择待编辑的 MPI、PROFIBUS 或以太网地址。

3. 单击所选的地址字段或按 [F2]，在网络视图中编辑该地址。

1.3.1.6 更改联网设置

简介

可以取消接口的网络连接或将其分配给其它子网类型相同的子网。
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结果

根据版本，下述更改之间会有区别：

• 取消接口的网络连接

组态的接口参数保持不变。

• 将网络连接分配给另一个子网

如果地址在分配的子网中不唯一，即地址已经存在，则会自动更改地址以使其唯一。

步骤 - 从网络中断开  
要取消接口的网络连接，请按以下步骤操作：

1. 选择联网的接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“从子网断开”(Disconnect from subnet) 命令。

将删除网络连接，但接口地址仍保持不变。

组态的连接会得到保留；但这些连接会因为没有联网而在连接表中以红色标记。 指定的连

接仍处于被指定状态。

参见

在网络视图中联网设备 (页 77)

1.3.1.7 复制、剪切或删除子网

简介

可以以单个对象的形式复制子网或将其与联网的设备或其它网络一起复制。

例如，您可以创建复杂的组态以在项目中不同的地方多次使用而无需再执行更多的工作。

对所复制子网的影响 
复制已复制的对象时，将相应地重新分配必须在项目中明确分配的属性。 
对于子网，这意味着： 子网 ID 和名称将重新分配给所复制的子网。
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在所复制的子网中采用组态的属性。

步骤 - 复制子网

要复制一个或多个子网，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个子网。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

3. 在快捷菜单中选择“粘贴”(Paste) 命令。

复制的子网在网络视图的上半部分显示成“孤立”的子网。

步骤 - 复制已连接设备的子网 
要复制一个或多个具有联网设备的子网，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个已连接设备的子网，例如，通过框选。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

3. 在快捷菜单中选择“粘贴”(Paste) 命令。

将创建子网和所连接设备的完整副本。

组态的连接被采用并保留在复制的设备中。 指向尚未复制的设备的连接被中断，并变为未

被指定状态。

1.3.1.8 组态 PROFINET/工业以太网

有关组态 PROFINET/工业以太网的信息

网络组态规则

设备的以太网接口具有一个默认 IP 地址，用户可以更改该地址。
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IP 地址

如果具有通信功能的模块支持 TCP/CP 协议，则 IP 参数可见。通常对于所有以太网模块都是

这样。

IP 地址由 4 个 0 到 255 之间的十进制数字组成。各十进制数字相互之间用点隔开。

示例：140.80.0.2 
IP 地址包括: 
• IP 子网的地址

• 设备（通常也称为主机或网络节点）的地址

子网掩码

子网掩码将这两个地址拆分。 它确定 IP 地址的哪一部分用于网络寻址，哪一部分用于设备

寻址。

子网掩码的设置位确定 IP 地址的网络部分。

示例：

子网掩码：255.255.0.0 = 11111111.11111111.00000000.00000000
在针对上述 IP 地址给出的示例中，此处显示的子网掩码具有以下含义：

IP 地址的前 2 个字节标识子网 - 即 140.80。 后两个字节（即 0.2）用于对设备进行寻址。

通常的实际情况是： 
• 使用 AND 连接 IP 地址和子网掩码产生网络地址。

• 使用 AND 连接 IP 地址和子网掩码产生网络地址。
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IP 地址和默认子网掩码之间的关系

有关 IP 地址范围与“默认子网掩码”的分配存在具体的规定。IP 地址中的第一个十进制数字

（从左边起）决定默认子网掩码的结构。如下所示，它决定数值“1”（二进制）的个数：

IP 地址（十进制） IP 地址（二进制） 地址类别 默认子网掩码

0 - 126 0xxxxxxx.xxxxxxxx..
..

A 255.0.0.0

128 - 191 10xxxxxx.xxxxxxxx..
.

B 255.255.0.0

192 - 223 110xxxxx.xxxxxxxx..
.

C 255.255.255.0

说明

第一个十进制小数点的值范围

IP 地址的第一个十进制数字也可以是 224 和 255 之间的值（地址类别 D 等）。 但由于对这

些值不进行地址检查，因此不建议使用该方法。

屏蔽其它子网

可使用子网掩码添加更多结构并为指定了地址类别 A、B 或 C 之一的子网形成“专用”子网。

这通过将子网掩码的其它低位部分设置为“1”实现。 每将一个位设置为“1”，“专用”网络的

数目就会加倍，而它们包含的设备数则减半。在外部，该网络像以前那样，以单个网络的方

式运行。 
示例：

您有一个地址类别为 B 的子网（例如 IP 地址 129.80.xxx.xxx）并按以下所示更改默认子网

掩码：

掩码 十进制 二进制

默认子网掩码 255.255.0.0 11111111.11111111.0000
0000.00000000

子网掩码 255.255.128.0 11111111.11111111.1000
0000.00000000

结果： 
地址在 129.80.001.xxx 和 129.80.127.xxx 之间的所有设备都位于一个 IP 子网上，地址在 
129.80.128.xxx 和 129.80.255.xxx 之间的所有设备都位于另一个 IP 子网上。
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路由器

路由器用于连接 IP 子网。如果要将 IP 数据报发送到另一个网络，则它必须先传送到路由器。 
为实现此目的，必须为 IP 子网中的每个设备输入路由器的地址。

子网中设备的 IP 地址和路由器的 IP 地址可能只是在子网掩码中有“0”的部分有所差异。

参见

以太网设备的互连设置 (页 88)
基于 IP 的应用程序的虚拟接口 (页 99)
IP 转发 (页 92)

以太网设备的互连设置

下文介绍了 PROFINET 设备互连期间 STEP 7 的行为以及网络视图中端口互连的影响。 

端口互连与网络视图之间的关系

拓扑视图

在拓扑视图中，可以指定以太网端口的物理互连。特别是要确定设备的哪个以太网端口将通

过以太网电缆（预设拓扑）与另一个设备的特定以太网端口相连。 
示例：

指定 CPU 的 PROFINET 接口的端口 1 通过以太网电缆与设备 A 的 PROFINET 接口的端口 2 相
连。另外还指定具有多个 PROFINET 接口的设备的接口。

示例： 
指定 CPU 的 PROFINET 接口 X2 的端口 1 通过以太网电缆与设备 A 的 PROFINET 接口的端口 2 
相连。以太网端口可以在表格中或以图形方式互相连接。

网络视图

在网络视图中，指定哪些设备将通过以太网子网互连。不指定用于设备互连的以太网端口（这

是端口互连的工作）。

端口互连对网络视图的影响如下：在拓扑视图中将设备的以太网端口互连时，STEP 7 将网

络视图中设备的互连 PROFINET 接口与以太网子网相连（绿线）。但绿线的连接并不反映实

际的电缆布线情况。在拓扑视图中指定实际的接线情况。

以太网子网通常具有一个名称和 S7 子网 ID。在子网的属性中，可设置这两个值。
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哪个以太网子网用于链接互连的设备？

STEP 7 可区分以下情况：

• 指定了以太网子网（默认子网）。

• 未指定以太网子网（无默认子网）。

指定了以太网子网（默认子网）

选项“在进行端口连接时连接未与该子网相连的设备”(Connect devices that are not linked 
with this subnet in case of port connection) 在以太网子网属性中默认激活。该选项可以单

独为一个以太网子网激活。必要时为将要在互连未链接的设备时继续连接的以太网子网激活

该选项。以下将该子网称为“默认子网”。

STEP 7 的响应：

在拓扑视图中互连两个不相连设备的端口时，STEP 7 将这两个设备与默认子网相连。

示例：

步骤 1：在网络视图中创建 PLC_4 的子网，已启用“在进行端口连接时连接未与该子网相连

的设备”(Connect devices that are not linked with this subnet in case of port connection) 选
项。 

步骤 2：将 PLC_1 和 PLC_2 互相连接（拓扑视图）。

结果：现在所有 PLC 均连接在相同的默认子网上（网络视图）。
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未指定以太网子网（无默认子网）。

满足以下条件时即会出现下列情况：

• 子网已添加到 PROFINET 接口（该接口在下文称为“接口 A”）。

• 选项“在进行端口连接时连接未与该子网相连的设备”(Connect devices that are not linked 
with this subnet in case of port connection) 在该子网的属性中禁用（无默认子网）。

• 没有为其它以太网子网激活该选项。

STEP 7 的响应：

• 仅当将接口 A 的端口与其它设备的端口互连时，接口 A 的以太网子网才会继续连接。 
• 将其它未相连的设备的端口互连时，STEP 7 将创建一个新的以太网子网。

示例：

步骤 1：在网络视图中创建 PLC_4 的子网，已禁用“在进行端口连接时连接未与该子网相连

的设备”(Connect devices that are not linked with this subnet in case of port connection) 选
项。 

步骤 2：将 PLC_1 和 PLC_2 互相连接（拓扑视图）。

结果：PLC_1 和 PLC_2 连接到新的子网上（网络视图）。
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手动修改 IP 地址

STEP 7 可能不调整互连设备的 IP 地址，这样对于具有多个 PROFINET 接口的设备，所产生

的网络可能无法正确编译。在这些情况下，需要手动修改设备的 IP 地址。

以下规则适用：

• 不使用路由器进行相互通信的设备只能在相同的 IP 子网中。

• 对于具有多个 PROFINET 接口的设备，接口必须在不同的 IP 子网中。

要更改 PROFINET 接口的 IP 地址，请执行以下步骤：

1. 切换到网络视图（如果事先未选中）。

2. 左键单击不属于该 IP 子网的 PROFINET 接口图标。

3. 在 PROFINET 接口属性中更改 IP 地址的子网部分（“以太网地址”(Ethernet addresses) 区域）。

示例：在子网中对具有多个 PROFINET 接口的设备的 IP 子网部分进行手动转换

IP 地址为：“192.168.0.1”。
子网掩码为“255.255.255.0”。
前三组数字“192.168.0”是 IP 地址“192.168.0.1”的 IP 子网部分。

例如，将 IP 子网部分更改为“192.168.1”

参见

在图形视图中互连端口 (页 354)
在表格视图中互连端口 (页 356)
有关组态 PROFINET/工业以太网的信息 (页 85)
基于 IP 的应用程序的虚拟接口 (页 99)
IP 转发 (页 92)
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IP 转发

通过 IP 转发功能转发 IP 数据包

IP 转发是一种在两个已连接 IP 子网之间转发 IP 数据包的设备功能。

启用/禁用 STEP 7 中的 IP 转发功能。如果启用 IP 转发，则 S7‑1500 CPU 会将已接收但未发

送到 CPU 的 IP 数据包转发到本地连接的 IP 子网或已组态的路由器。

下图显示了编程设备访问 HMI 设备中数据的方式：编程设备和 HMI 设备位于不同的 IP 子网

中。IP 子网与 CPU 的两个接口 X1 和 X2 相连。

图 1-1 编程设备通过 IP 转发访问 HMI

应用范围

• 从控制级轻松访问现场级，以便对现场设备进行组态和参数分配，例如通过 PDM 或 Web 
浏览器

• 简化远程访问设备的集成，例如，在远程维护或固件更新期间进行诊断
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使用 IP 转发的要求

• S7‑1500 CPU 固件版本 V2.8 及更高版本

• 以太网接口的数量：

– CPU 至少具有两个以太网接口。

– 或者 CPU 具有一个以太网接口，而由固件版本 V2.2 及更高版本的 CP 1543-1 提供另

一个以太网接口。在这种情况下，必须在 CPU 中为 CP 启用“通过通信模块访问 
PLC”(Access to PLC via communication module) 功能。

• IP 转发已启用。

• 在每个参与设备中沿 IP 数据包的传出和返回路径组态适当的标准网关/路由。

IP 路由表

如果启用 IP 转发，则 CPU 会对已接收但未发送到其自身的 IP 数据包进行转发。CPU 转发 IP 
数据包的方式在其内部 IP 路由表中定义。

CPU 会通过已下载硬件配置的以下信息自动创建 IP 路由表。

• 以太网接口的 IP 组态

• 已组态的路由器

带有 IP 转发的组态示例

下图显示了带有所需 IP 地址设置和路由器设置的组态示例。

• IP 子网 192.168.4.0 上的 PC 与 IP 子网 192.168.2.0 上的 HMI 设备进行通信。

• 在 CPU 的以太网接口 X3 上组态路由器的 IP 地址（“标准网关”）；在下图中，它是指

定为“IP 路由器”的设备。

在 STEP 7 中，在“以太网地址 > IP 协议”(Ethernet Addresses > IP Protocol) 下的接口属

性中组态路由器。

• 对于 PC、IP 路由器、IO 设备和 HMI 设备，还需输入标准网关的 IP 地址或相应的路由。

图 1-2 组态路由器

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 93



此示例组态为 CPU 生成以下 IP 路由表。

图 1-3 示例组态

表格 1-1 CPU 的 IP 路由表

网络目标 接口 网关

0.0.0.0/0 10.10.0.10 10.10.0.1
192.168.1.0/24 192.168.1.1 -
192.168.2.0/24 192.168.2.1 -
10.10.0.0/24 10.10.0.10 -

对于 PG/PC 和 HMI 设备之间的 IP 通信，需要同时在 PC 和 IP 路由器中设置到 HMI 设备 IP 子
网的附加 IP 路由。在 HMI 设备中，将 CPU 接口 X1 的 IP 地址组态为标准网关。
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例如，在 Windows 计算机中，通过命令提示符使用命令“route add <目标 IP 子网> mask <子
网掩码> <网关>”设置附加 IP 路由。但是，需要特定权限才能完成此操作。针对本示例，输

入如下提示：

• “route add 192.168.2.0 mask 255.255.255.0 192.168.4.20”
在 IP 路由器中，可以设置附加路由，例如，通过 Web 接口。针对本示例，设置如下路由：

• 目标 IP 子网：192.168.2.0
• 子网掩码：255.255.255.0
• 网关：10.10.0.10

限制

对于 S7-1500 CPU，您无法为其组态路由器（“标准网关”）以外的任何其它 IP 路由。网

络目标是连接的 IP 子网，或者只能通过一个可组态的路由器访问网络目标。由于 
S7-1500 CPU 不支持附加 IP 路由，因此，无法构建双向 IP 路由器级联。

在以下组态中，您可以在 CPU 中组态“路由器 1”或“路由器 2”。以组态“路由器 1”为例。在

这种情况下，无法组态“路由器 2”。PC 和 HMI 设备之间的 IP 通信无法实现，因为两个方向

上的路由不连续。
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图 1-4 不支持的 IP 路由器级联

通过 CP 接口进行的 IP 转发

通过 CP 接口也可以进行 IP 转发。在这种情况下，必须在 CPU 中为 CP 激活“通过通讯模块

访问 PLC”(Access to PLC via communication module) 功能。

STEP 7 的在线帮助中介绍了如何启用“通过通讯模块访问 PLC”(Access to PLC via 
communication module) 功能。

通过 X1 或 X2 接口访问 CPU 1518 4 PN/DP MFP 的 Linux 
如果为 CPU 1518 4 PN/DP 激活 PN/DP MFP IP 转发，则不仅可以通过 X1 和 X2 接口访问 X3 接
口 IP 子网中的设备，还可以访问 Linux。通过 CPU 1518 4 PN/DP MFP 的 Linux，可以访问 
X1、X2 和 X3 接口 IP 子网中的所有设备。
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限制：

• 已针对 CPU 1518 4 PN/DP MFP 激活了 IP 转发。

• Linux 的 IP 地址和 X3 接口的 IP 地址位于同一 IP 子网中。

• 在 Linux 中，输入到 X1 和 X2 接口 IP 子网的路由。

在 Linux 中使用以下命令输入路由："Route add-net <目标 IP 子网> mask <子网掩码> gw <
网关>

下图显示了 PC 通过 X2 接口访问 CPU 1518-4 PN/DP MFP 的 Linux 的组态。



图 1-5 通过 X2 接口访问 Linux

进行 IP 转发时考虑网络安全

如果激活 CPU 的 IP 转发，则可以对实际只能由 CPU 访问和控制的设备启用“外部”访问。因

此，这些设备通常无法防止攻击。
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下图显示了如何保护自动化系统以防止未授权的访问。

• CPU 通过接口 X1 和 X2 直接靠近 CPU 的深绿色 IP 子网 B 和 C 内的所有设备。

图 1-6 IP 转发的网络安全

• 已在 CPU 中组态 SCALANCE S 路由器。CPU 通过路由器访问远程浅绿色 IP 子网 A 中的设

备。 
• 已在 CPU 中为 CP 1543 启用“通过通信模块访问 PLC”(Access to PLC via communication 

module) 功能。CPU 通过 W1 接口访问 IP 子网 D 内的所有设备。

如果在 CPU 中激活 IP 转发，则 IP 子网 A 中的设备可以访问邻近 CPU 的 IP 子网 B、C 和 D 中
的任何设备。

保护自动化系统和连接的设备以防止来自外部的未授权访问。

使用防火墙分隔 CPU 相关的 IP 子网和远程 IP 子网。例如，使用集成了防火墙的 SCALANCE S 
安全模块。

此应用示例 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/22376747)将介绍如何使

用 SCALANCE S602 V3 和 SCALANCE S623 安全模块保护带防火墙的自动化单元。
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启用/禁用 IP 转发

要启用 IP 转发，请执行以下操作：

1. 在 STEP 7 (TIA Portal) 的网络视图中选择 CPU。
2. 在巡视窗口的 CPU 属性中，浏览至“常规 > 高级组态 > IP 转发”(General > Advanced 

Configuration > IP forwarding)。
3. 在“组态 IPv4 转发”(Configuration IPv4 Forwarding) 区域中，选中“为此 PLC 的接口激活 

IPv4”(Activate IPv4 for interfaces of this PLC) 复选框。

图 1-7 启用 IP 转发

结果：已针对 S7-1500 CPU 的所有接口启用 IP 转发。

通过清除“为此 PLC 的接口启用 IPv4 转发”(Enable IPv4 forwarding for interfaces of this PLC) 
复选框来禁用 IP 转发。

冗余系统 S7-1500R/H 的 IP 转发

有关组态 S7-1500R/H 系统的 IP 转发的信息，请参见《通信功能手册》中“与冗余系统 
S7-1500R/H 的通信”部分。 

参见

有关组态 PROFINET/工业以太网的信息 (页 85)
以太网设备的互连设置 (页 88)
CPU 属性概述 (页 1304)

基于 IP 的应用程序的虚拟接口

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.8 及以上版本中，可选择通过其本地 (PN) 接口或通过同一站

中通信处理器的接口访问其基于 IP 的应用程序（如，OPC UA）。通信伙伴可通过虚拟接口

访问基于 IP 的应用程序，该接口可在 TIA Portal V16 及以上版本中组态。虚拟接口称为 W1
（根据 IEC 81346-2）。 

虚拟接口的特性

虚拟接口与传统接口的常规属性不同，并不完全具备诊断功能。由于通过背板总线实现的内

部连接不代表 S7 子网，并且没有任何端口，因此虚拟接口不会在诊断视图中显示。因此，无

法建立通过网络电缆实现的物理连接。 
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将显示虚拟接口的 IP 地址（例如，在 TIA Portal 中、在 CPU 的显示中），并且可以对该地

址进行组态。

例如，可以通过虚拟接口 W1 使用以下基于 IP 的服务：

• OPC UA（客户端和服务器）

• 编程的 OUC 连接

• S7 通信（ES/HMI 访问和 PUT、GET 等用于 S7 通信的指令）

激活的接口可在组态了基于 IP 的连接的对话框中使用。

X2 X3 X1 X1

W1

图 1-8 虚拟接口的原理

与传统接口相比，虚拟接口有以下限制：

• 无法通过虚拟接口访问 Web 服务器。

• 无法通过带有 TIA Portal 的已连接编程设备进行在线备份。

• 如果 CPU 和通信伙伴通过虚拟接口连接，则无法通过 LLDP (页 1331)（链路层发现协议）

交换数据。

• S7 路由服务不使用虚拟接口 W1。

要求

要通过 CP 的以太网接口访问 CPU 服务，必须满足以下要求：

• S7-1500 CPU 固件 V2.8 或更高版本

• CP 1543-1 固件 V2.2 或更高版本

R/H CPU 不支持此功能，因为它们不支持 CP。
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虚拟接口 W1 的组态

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.8 及以上版本的属性中，在“高级组态 > 通过通信模块访问 
PLC”(Advanced Configuration > Access to PLC via communications module) 下，可将插入的

通信模块分配给虚拟接口 W1。之后，即可使用该接口对 CPU 进行外部访问。如果未插入 CP，
或者插入的 CP 不支持对 CPU 进行访问，则选项保持为空。

图 1-9 在 CPU 属性中选择 CP

选择 CP 后，将显示虚拟接口的规格和参数。可在此处编辑 IP 协议和 PROFINET 参数的设置。

• 与 CP 一样，IP 子网可以自由选择。通过虚拟接口的子网掩码和 IP 地址可以输入 IP 子网。

• 输入虚拟接口的 IP 子网时，请注意，不要使用与 CPU 本地接口所用子网相同的 IP 子网。

输入 IP 地址后，该地址将显示在服务器地址列表中 OPC UA 服务器的属性对话框中。这些设

置为 CPU 配备新的虚拟接口 W1，通过一个通信模块访问 OPC UA 服务器等 CPU 服务。通过

该接口可进行相应的连接和 S7 通信（例如 HMI 和 BSEND、BRCV）。OPC UA 服务器不允许

选择特定接口（通过 IP 地址选择），只能全部选择或全部不选。 

说明

虚拟接口的 IP 地址不会作为 W1 列于设备显示中当前显示的本地接口 (Xn) 下，但会在“设

置”(Settings) 部分中的“地址”(Addresses) 下可用。未插入 CP 或者未激活虚拟接口时，也会

显示虚拟接口。如果没有可用的 IP 套件，则 IP 地址和子网掩码为 0.0.0.0。

如果已加载虚拟接口的已组态和加载的 IP 地址参数，然后通过显示、T_CONFIG 指令更改或

在线更改 IP 地址参数，则在 CPU 重新启动后，已加载的组态将再次激活。
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CP 上的组态更改

更改分配的通信模块可能会影响虚拟接口的组态：

• 在 CPU 的属性中：

– 分配不同 CP：该组态用于新 CP。
– 取消选择已分配的 CP：取消激活虚拟接口 W1 且组态丢失。

如果再次分配 CP，则必须再次执行组态。

• 在设备上：

– 移动 CP：如果 CP 只是移动到设备的其它插槽，则组态仍有效。

– 拆卸 CP：如果 CP 已删除或移动到其它设备，则会保留组态。在 CPU 的下拉列表中，CP 
显示为缺失，编译组态时会出现错误。可以取消选择缺失的 CP 或将其分配给另一个 
CP。

在诊断和系统常量中显示

虚拟接口 W1 显示在诊断视图中的“在线和诊断”(Online & Diagnostics) 下。虚拟接口的硬件 
ID 显示在 CPU 属性的系统常量中。

通信模块中的设置

内部 CP 的防火墙设置不会影响通过虚拟接口进行数据通信。即，通信模块的安全功能无法

确保通过虚拟接口的数据传输安全。

通过通信模块激活 CPU 的可访问性不会自动改变通信模块中的防火墙设置。这意味着如果

防火墙已打开，则需要在通信模块的防火墙设置中启用虚拟接口 W1。为此，请在受保护项

目的 CP 属性中激活 CP 的安全功能和防火墙。

说明

必须手动组态 CP 的防火墙

如果启用防火墙，则需要手动检查防火墙是否允许所需的服务。CP 防火墙在激活后 初处于

“完全封闭”状态。之后使用虚拟接口 W1 时（例如，用于 OPC UA），需要在 CP 的防火墙

中手动启用所需服务。仅在 IP 和 MAC 过滤器中激活要通过 CP 接口进行访问的服务。请遵

循信息系统中关于 S7-1500 CP 安全设置和防火墙规则的说明。

参见

访问 OPC UA 应用程序 (页 1709)
有关组态 PROFINET/工业以太网的信息 (页 85)
以太网设备的互连设置 (页 88)
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1.3.1.9 PROFIBUS 网络组态

PROFIBUS 地址

网络组态规则  
子网中的所有设备都必须具有不同的 PROFIBUS 地址。 
只有在子网中的所有模块都具有不同的地址，并且实际结构与所生成的网络组态的结构相匹

配时，才能在整个网络中装载设置。

可以将设备连接到通过已组态连接进行通信的或属于 PROFIBUS DP 主站系统的 PROFIBUS 子
网。

有关组态 DP 主站系统的更多信息，可参见以下部分。

要求

121xC CPU 自固件版本 V2.0 起与 PROFIBUS 兼容。

分配 PROFIBUS 地址的规则

• 按升序分配 PROFIBUS 地址。

• 为编程设备保留 PROFIBUS 地址“0”。
• 为 PROFIBUS 网络中的每个设备和/或 PROFIBUS 网络中的每个 DP 主站和 DP 从站分配介于 

0 和 126 之间的唯一的 PROFIBUS 地址。

• 对于能设置 小地址的模块，其 小地址必须大于 1。
• PROFIBUS 子网的所有 PROFIBUS 地址必须不同。

有关网络结构的其它规则，可参见创建自动化系统（例如 SIMATIC S7-1200）的手册。

说明

PROFIBUS 地址“0”
将 PROFIBUS 地址“0”保留给以后将暂时连接到 PROFIBUS 网络以进行维修的编程设备。

参见

PROFIBUS 总线参数须知 (页 104)
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PROFIBUS 总线参数须知

参数相互匹配   
只有在总线配置文件参数相互匹配时，PROFIBUS 子网才能正常工作而不出现问题。 因此，

只有在熟悉如何组态 PROFIBUS 总线配置文件时，才能更改默认值。

说明

可以根据总线配置文件调整总线参数。 如果总线参数不能调整，则这些参数呈灰显状态。 即
使您处于在线状态并链接到目标系统，总线参数的离线值也会始终显示。

显示的参数适用于整个 PROFIBUS 子网，下面对这些参数进行了简要介绍。

激活总线参数的周期性分配

如果在“总线参数”(Bus parameter) 下选中了“总线参数的周期性分配”(Enable cyclic 
distribution of the bus parameters) 复选框，并且在巡视窗口中选择了 PROFIBUS 子网，则

在运行时，支持该功能的模块会周期性地传递总线参数。 这会方便很多操作，例如，使编

程设备在运行时间中更易于连接到 PROFIBUS。 
应该在以下情况中禁用该功能：

• 对于异构 PROFIBUS 子网（更精确地说，当连接了其协议使用 DSAP 63 进行组播的外部

设备时）

• 处于恒定总线周期模式下时（ 小化总线周期）

PROFIBUS 子网总线配置文件的总线参数   

总线参数 是否可调整？ 限值

Tslot_Init 是 大 Tsdr + 15 <= Tslot_init <= 16.383 t_bit
大 Tsdr 是 35 + 2*Tset + Tqui <= 大 Tsdr<= 1.023 t_bit
小 Tsdr 是 11 t_bit <= 小 Tsdr <= MIN(255 t_bit，...

... 大 Tsdr - 1，34 + 2*Tset + Tqui)
Tset 是 1 t_bit <= Tset <= 494 t_bit
Tqui 是 0 t_bit <= Tqui <= MIN(31 t_bit， 小 Tsdr - 1)
间隙因数 是 1 <= 间隙因数 <= 100
重试限制 是 1 <= 重试限制 <= 15
Tslot 否 ---
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总线参数 是否可调整？ 限值

Tid2 否 Tid2 = 大 Tsdr
Trdy 否 Trdy = 小 Tsdr
Tid1 否 Tid1 = 35 + 2*Tset + Tqui
Ttr 是 256 t_bit <= Ttr <= 16.777.960 t_bit
典型的 Ttr 否 该时间仅用作参考信息，不会传送到节点。

响应监视   10 ms <= 响应监视（看门狗）<= 650 s

如果想创建自定义的总线配置文件，建议进行以下设置：

• 小目标循环时间 (Ttr) = 5000 x HSA（ 高 PROFIBUS 地址）

• 小响应监视（看门狗）= 6250 x HSA

重新计算

可使用“重新计算”(Recalculate) 按钮来重新计算参数。 

参见

PROFIBUS 地址 (页 103)
总线参数的描述 (页 105)

总线参数的描述

PROFIBUS 总线参数的详细描述

总线参数 含义

Tslot_Init 等待接收时间（时隙）定义发送方接收来自所寻址伙伴的响应将要等待

的 长时间。 如果在“电缆组态”(parameter group) 参数组中输入了线

路组件对消息帧运行时间的影响，则还必须将这些组件考虑在内。 会将

该组件添加到指定的 Tslot_Init，并将总和用作 Tslot。
大 Tsdr 协议 大处理时间定义了响应节点应答复的 迟时间。

小 Tsdr 协议 小处理时间定义了响应节点可以答复的 早时间。

Tset 触发时间是指从接收数据消息帧到节点中对其作出响应之间可能经过的

时间。
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总线参数 含义

Tqui 调节器淡出时间是指消息帧结束后从发送切换到接收发送节点所需的时

间。

间隙因数 间隙更新因数定义了可向逻辑令牌环添加新添加的激活节点之前的令牌

循环数。

重试限制 该参数定义访问某节点时所进行的 多尝试次数（消息帧重复数）。

Tslot 等待接收时间（时隙）定义发送方接收来自所寻址伙伴的响应将要等待

的 长时间。

如果在“电缆组态”(parameter group) 参数组中输入了总线设计组件对

消息帧运行时间的影响，则还必须将这些组件考虑在内。 会将该组件添

加到指定的 Tslot_Init，并将总和用作 Tslot。
Tid2 空闲时间 2 定义发送节点在发送未经确认的消息帧之后到可以发送下一

消息帧的 早时间。

Trdy 准备时间指定发送节点可以接收响应消息帧的 早时间。

Tid1 空闲时间 1 定义发送节点在接收响应后到可以发送下一消息帧的 早时

间。

Ttr 目标循环时间是指令牌循环可用的 长时间。 在这段时间内，所有激活

节点（DP 主站等）都具有发送一次（令牌）的权限。 目标循环时间与

节点的令牌实际保持时间之间的差值决定剩余的可供其它激活节点（编

程设备，其它 DP 主站等）发送消息帧的时间。

典型的 Ttr 典型数据循环时间是指当所有已组态的从站与 DP 主站交换数据时总线

上的平均响应时间。 所有从站均不报告诊断，而且总线上不存在与编程

设备或其它激活节点等的额外的消息帧通讯。

响应监视 只有 PROFIBUS DP 总线系统需要响应监视时间。 它定义由 DP 主站通过

新的数据消息帧寻址 DP 从站的 迟时间。 如果没有发生上述情况，则 
DP 从站会假定 DP 主站发生了故障，而将其输出重置为一个安全模式。

参见

PROFIBUS 总线参数须知 (页 104)
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PROFIBUS 总线配置文件

简介   
根据已连接的设备类型以及 PROFIBUS 上使用的协议，可使用不同的配置文件。就设置选项

和总线参数的计算而言，各配置文件各不相同。下面介绍了各配置文件。     

同一 PROFIBUS 子网上不同配置文件的设备   
只有当所有设备的总线参数具有相同的值时，PROFIBUS 子网才能正常工作。例如，如果在

子网上同时使用 DP 和 FMS 服务，则必须始终为所有设备设置“较慢”的总线参数集，即使

对 DP 设备的“通用 (DP/FMS)”配置文件也是如此。   

配置文件和传输率   

配置文件 支持的传输速率 (kbps)
DP 9.6 19.2 45.45 93.75 187.5 500 1500 3000 6000 12000 
标准 9.6 19.2 45.45 93.75 187.5 500 1500 3000 6000 12000
通用 (DP-FMS) 9.6 19.2 93.75 187.5 500 1500
自定义 9.6 19.2 45.45 93.75 187.5 500 1500 3000 6000 12000

配置文件的含义   

配置文件 含义

DP 当只有连接到 PROFIBUS 子网的设备才满足标准 EN 50170 第 2/3 卷第 
8-2 PROFIBUS 部分的要求时，请选择“DP”总线配置文件。总线参数设

置在这些设备上优化。 
这包括带有 SIMATIC S7 的 DP 主站和 DP 从站接口和带有其它制造商

的分布式 I/O 的设备。 
标准 与“DP”配置文件相比，“标准”配置文件也为另一个项目的设备或尚

未在此处组态的在计算总线参数时需要考虑在内的设备提供范围。然

后采用一种简单的非优化的算法计算总线参数。 
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配置文件 含义

通用 (DP/FMS) 当 PROFIBUS 子网上的各个设备使用 PROFIBUS-FMS 服务时，请选择

“通用 (DP/FMS)”总线配置文件。 
例如，这包括以下设备： 
• CP 343-5 (SIMATIC S7)
• 其它制造商的 PROFIBUS-FMS 设备

与“标准”配置文件一样，此配置文件使您在计算总线参数时也要将

其它设备考虑在内。

自定义 只有在总线配置文件参数相互匹配时，PROFIBUS 子网才能正常工作而

不出现问题。在没有任何常用配置文件与 PROFIBUS 设备“匹配”时，

选择“自定义”配置文件，并且需要调整总线参数以适应特殊结构。

相关信息，请参见 PROFIBUS 设备文档。 
只有在熟悉如何组态 PROFIBUS 总线配置文件时，才能更改默认值。 
并非所有理论上可以设置的组合都可以使用，即使对于此总线配置文

件也是如此。PROFIBUS 标准指定取决于其它参数的若干个参数限制。

例如，在启动器能够接收到消息帧 (Trdy) 之前，不允许响应器响应（

小 Tsdr）。还在“自定义”配置文件中检查这些标准指定。 
提示：PROFIBUS 子网中上一个有效的总线参数始终自动设置为自定义

参数。例如，如果“DP”总线配置文件对于该子网有效，则在“自定义”

总线配置文件中为“DP”设置总线参数。可在此基础上修改参数。 
将不自动重新计算监视时间，以避免在不知情的情况下造成设定值不

一致的风险，例如，对于其它组态工具中的组态。

也可以根据已设置的参数计算 Ttr 监视时间和目标循环时间：在此处

单击“重新计算”(Recalculate) 按钮。

说明

单主站模式和多主站模式都可以用于所有 PROFIBUS 配置文件。 

PROFIBUS 线路组态须知

电缆组态和总线参数

计算总线参数时可能要将有关电缆组态的信息考虑在内。 为此，必须选中 PROFIBUS 子网属

性中的“考虑电缆组态”(Consider cable configuration) 复选框。
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然后，其余信息取决于所使用电缆的类型；有以下设置可用：

• 铜质电缆

• 光纤电缆/光环网

PROFIBUS 线路组态，光环网

计算方法取决于所使用的 OLM 类型。 通过激活复选框进行该选择（可进行多次激活，至少

必须选择一种 OLM 类型）：

• OLM/P12
• OLM/G12
• OLM/G12-EEC
• OLM/G12-1300
将进行以下总线参数调整：

• 组态不存在的节点

说明

以下限制适用于光环网，即使对于被动节点也适用（例如，DP 从站)：
多可将 HSA-1 个节点连接到 PROFIBUS 网络。 如果 HSA 为 126，则不允许使用地址 126 

和 125。 在总线上 多可使用 125 个节点（编号从 0 到 124）。

如果 HSA 小于或等于 125，则不能使用地址 HSA 和更大地址。 不能使用地址 HSA-1。

• 将重试值增加到 3。
• 环模式所需的 小时隙设置

说明

OLM/P12 需要较短的时隙值，OLM/G12 和 OLM/G12-EEC 需要一般水平的时隙值，OLM/
G12-1300 需要较长的时隙值。这会使网络长度较小时达到高性能，而对于一般程度到大

的网络长度，则可以达到一般水平到低水平的性能。

PROFIBUS 通讯负载

通信负载 - 虑及附加网络站

总线参数取决于激活的网络节点之间的通信量。 周期性通信 (DP) 和基于连接的非周期性通信

（S7 通信，发送/接收 (FDL)，FMS）是不同的。 与 DP 不同，通信任务（通信负载）的量和

大小取决于用户程序。 因此，不能始终自动计算通信负载。 
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要计算总线时间，可在“附加网络站”(Additional network stations) 参数组中定义不同于该

网络组态的网络组态。

考虑配置文件

可以为“标准”、“通用 (DP/FMS)”和“用户自定义”配置文件定义网络组态。 不能在“DP”
配置文件的“附加网络站”(Additional network stations) 参数组中输入参数。

通信负载的量化

要虑及通信负载，可使用以下设置。

• 有关未组态网络站数目的信息；

• 由 FDL 或 S7 通信用户程序产生的通信负载的相关信息；可从以下等级中选择：

– 低

通常用于 DP，除 DP 之外没有大的数据通信。

– 中

通常用于当 DP 具有严格时间要求时具有 DP 和其它通信服务的混合式操作（如 S7 通
信），以及用于一般量的非周期性通信。

– 高

用于当 DP 具有宽松的时间要求时具有 DP 和其它通信服务的混合式操作（如 S7 通
信），以及用于量比较大的非周期性通信。

1.3.1.10 MPI 网络组态 (S7-300, S7-400, PC)

分配 MPI 地址  
对于带有 MPI 接口的设备，请注意： 一个子网中的所有设备必须具有不同的设备地址。 
具有 MPI 地址的 CPU 发货时的默认 MPI 地址为 2。因为只能在 MPI 子网中使用该地址一次，

所以必须更改其它 CPU 中的这个默认地址。

以下规则适用于产品编号为 6ES7 3xx-xxxxx-0AB0 的设备：

规划多个 CPU 的 MPI 地址时，必须为 FM 和 CP 的“MPI 地址间隙”填充不同的 MPI 地址，以

避免地址被分配两次。 
只有在子网中的所有模块都具有不同的地址，并且实际结构与所生成的网络组态的结构相匹

配时，才能在整个网络中装载设置。
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分配 MPI 地址的规则  
• 按升序分配 MPI 地址。

• 为编程设备保留 MPI 地址 0。
• 在一个 MPI 子网中 多可连接 126 个（可寻址）设备；可连接 多 8 个传输速率为 19.2 

KB/s 的设备。

• MPI 子网中的所有 MPI 地址必须不同。

有关网络结构的其它规则，请参见创建自动化系统的手册。

1.3.1.11 通过 DHCP 分配 IP 地址 (S7-1500)

简介 (S7-1500)
为了提供面向未来的高效灵活的自动化解决方案，制造领域中越来越多的组件开始支持 IT 标
准。凭借全球以太网标准、集成通信和多功能性，具有 IT 支持的自动化解决方案成为可满

足用户需要的经济型解决方案。借助 S7-1500 CPU 通信选项的功能扩展，可以在使用系统

或机器时获得更高的自由度。通过使用 IT 技术提高自动化的效率。在 S7-1500 CPU 固件版本 
V2.9 及以上版本中，可通过引入 DHCP 和扩展 DNS 灵活设计自动化解决方案。 
对于 S7-1500 CPU 的接口，可以设置为通过 DHCPv4 服务器（以下称为 DHCP 服务器）获取

地址参数，例如 IP 地址以及子网掩码。
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应用范围

• 在管理型 IT 环境中使用 S7-1500 CPU
• 在模块化制造结构中添加新设备

DHCP 的地址分配原则 (S7-1500)

组态要求

必须满足以下要求，S7-1500 CPU 的 PROFINET 接口才可以通过 DHCP 服务器获取 IP 地址参

数：

• 已组态通过 DHCP 服务器进行地址分配。

 激活 DHCP (页 126)
• 没有为该接口组态 PROFINET IO 通信。
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DHCP 地址分配原则

将项目下载到 CPU 中，此过程将立即开始，或者已组态 DHCP 地址分配功能的 CPU 接通并

启动后，DHCP 分配过程便会开始：
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DHCP Discover DHCP 客户端通过广播搜索合适的 DHCP 服务器。DHCP 客户端将使用组态的客户端 ID 或 
MAC 地址，向 DHCP 服务器标识自己的身份。
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DHCP Offer DHCP 服务器向 DHCP 客户端提供 IP 地址参数（IPv4 地址、子网掩码、可选的默认路由

器），并在必要时提供其它数据（选项）。

DHCP Request DHCP 客户端请求 DHCP offer 中提供的 IP 地址参数和选项。 
S7-1500 CPU 的 DHCP 客户端始终接受满足要求的 DHCP 服务器的第一个 DHCP offer（IP 地
址以及子网掩码）。

DHCP 
Acknowledgmen
t

DHCP 服务器确认并传输 DHCP offer 中提供的 IP 地址参数和选项。

DHCP 服务器还向 DHCP 客户端发出通知，指明可以使用地址参数的时间（租用时间）。

IP 地址参数和选项存储在 CPU 的装载存储器中。CPU 复位或重新启动后，将通过 DHCP 重
新获得 IP 地址参数和选项。

DHCP 地址分配选项

对于 S7-1500 CPU，可以组态通过 DHCP 服务器获得以下选项：

• 多四个 DNS 服务器的地址

通过 DHCP 获取 DNS 服务器的地址 (页 128)
• 多四个 NTP 服务器的地址

通过 DHCP 获取 NTP 服务器的地址 (页 128)
• 主机和域名

通过 DHCP 获取主机和域名 (页 129)
如有必要，DHCP 服务器还提供路由器地址（默认网关）。

S7-1500 CPU 可以使用 DHCP 地址参数的时间

除地址参数外，DHCP 服务器还会向 S7-1500 CPU（DHCP 客户端）发出通知，指明租用时

间。租用时间定义 CPU 可以使用地址参数的时间。

租用时间到期后，CPU 返还分配的地址参数。CPU 通过内部时间监视功能来监视租用时间。
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在租期到期前的特定时间点，CPU 可以选择延长租用时间：

• 续租：租用时间过半时：CPU 联系原始 DHCP 服务器，并要求延长租用时间。原始 DHCP 
服务器可以确认现有租用时间或分配新的租用时间。使用新的租用时间时，复位 CPU 中
的时间监视。

• 重新绑定：租用时间已消耗 7/8：CPU 通过广播联系所有可用的 DHCP 服务器，并要求延

长租用时间。DHCP 服务器可以确认现有租用时间或分配新的租用时间。使用新的租用时

间时，复位 CPU 中的时间监视。

如果在重新绑定过程中 DHCP 服务器发出否定响应，或没有 DHCP 服务器发出响应，则 
CPU 将在租用时间耗尽后返还地址参数。 

如果在租用时间到期后 CPU 已返还地址参数，则 CPU 将使用新的 DHCP discover 来启动新的 
DHCP 地址分配周期。

DHCP 与 DNS (S7-1500)
在 STEP 7 V17 固件本版 V2.9 及以上版本，S7‑1500 CPU 在基于名称的通信 (DNS) 中支持使

用主机名和域地址参数。

对于特定的通信服务，通过主机名和域组成的完整名称执行基于名称的寻址具有实用价值：

• 可使用完整名称对 CPU 进行寻址，例如，通过 OPC UA 的开放式用户通信。在通过 DHCP 
服务器动态分配 IP 地址时，始终可以通过 DNS 名称进行唯一寻址。

• S7‑1500 CPU 的证书中可能包含完整名称。如，进行 OPC UA 通信、Web 服务器、安全

通信时。

– 仅当在 STEP 7 中组态了 S7-1500 CPU 的主机名和域名时，项目中设备证书内所输入

的完整名称才能作为使用者替代名称 (SAN)。
– 通过 DHCP 获得主机名和/或域后，或者通过用户程序分配主机名和/或域后，完整名

称将不会存储在项目的设备证书中。
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为 CPU 设置 DNS 组态的方式取决于在网络中分配主机名和域的方式。

• 主机名和域的集中分配

例如，通过组态的 DNS 服务器在网络中集中分配主机名和域。在 STEP 7 中，组态 CPU 通
过 DHCP 获取主机名和域。

在以下组态中，仅在 S7-1500 CPU 中组态了客户端 ID。在分配 DHCP 地址时，DHCP 服
务器将主机名和域选项返回给 CPU。
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对于此组态，必须首先在 STEP 7 中激活主机名和域组态。然后，组态通过 DHCP 获取主

机和域名。
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通过 DHCP 获取主机和域名 (页 129)
• 主机名和域的本地分配

可以在 STEP 7 中组态主机名和域，或者在用户程序中分配主机名和域。

说明

通过 DHCP 获取的数据的有效性

如果在用户程序中更改主机名和/或域，则通过 DHCP 获取的所有数据（IP 套件、主机名、

域、NTP 服务器和 DNS 服务器）都会失效，并且会从 DHCP 服务器再次获取。因此，仅

应在紧急情况下而不是运行期间更改主机名和/或域。

如果接口的 IP 地址发生更改，则所有连接都会中断。

在以下组态中，除了客户端 ID 外，还在 S7‑1500 CPU 中组态了主机名和域。在分配 DHCP 
地址时，CPU 将客户端 ID 以及主机名和域提供给 DHCP 服务器。DHCP 服务器接收要更

新的信息，例如带有 CPU 地址数据的 DNS 服务器。
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对于此组态，必须首先在 STEP 7 中激活主机名和域组态。然后在 STEP 7 中组态主机名

和域。

• 域的集中分配和主机名的本地分配。

– 在 STEP 7 中组态 CPU 通过 DHCP 获取域。

– 可以在 STEP 7 中组态主机名，或者通过用户程序分配主机名。

在以下组态中，除了客户端 ID 外，还在 S7-1500 CPU 中组态了主机名。在分配 DHCP 地
址时，CPU 将客户端 ID 以及主机名提供给 DHCPv4 服务器。DHCP 服务器将域提供给 CPU。
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对于此组态，必须首先在 STEP 7 中激活主机名和域组态。然后在 STEP 7 中组态主机名，

并组态通过 DHCP 获取域。
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要求

• 已经在 S7-1500 CPU 的至少一个接口中激活了 DHCP 地址分配。

组态主机和域名

要在 STEP 7 中激活主机名和域组态，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中选择 S7-1500 CPU。
2. 在 CPU 的属性中，导航至“高级组态 > 主机和域名 > 主机和域名组态”(Advanced 

configuration > Host and domain name > Host and domain name configuration)。
3. 选中“启用主机名和域”(Enable host name and domain) 复选框。

在 STEP 7 中组态主机名。

要在 STEP 7 中组态主机名，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中选择 S7-1500 CPU。
2. 在 CPU 的属性中，导航至“高级组态 > 主机和域名 > 主机和域名组态 > 主机名”(Advanced 

configuration > Host and domain name > Host and domain name configuration > Host 
name)。

3. 对于“主机名组态”(Host name configuration)，从下拉列表中选择“在项目中设置主机名”(Set 
host name in the project)。

4. 在“主机名：”(Host name:) 下输入主机名。

– 输入所需的主机名。

– 如果选中“主机名与设备名称相同”(Host name identical to device name) 复选框，则 
STEP 7 会自动将设备名称分配为主机名。

只有在 STEP 7 中组态主机和域名后，“全名：”(Full name:) 下才会显示全名。

在用户程序中分配主机名

要在用户程序中分配主机名，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中选择 S7-1500 CPU。
2. 在 CPU 的属性中，导航至“高级组态 > 主机和域名 > 主机和域名组态 > 主机名”(Advanced 

configuration > Host and domain name > Host and domain name configuration > Host 
name)。

3. 在“主机名组态”(Host name configuration) 下，从下拉列表中选择“在设备上直接设置主机名
（例如，PLC 程序、显示屏）”(Set hostname directly on the device (e.g. PLC program, 
display))。

4. 在用户程序中调用指令“CommConfig”。DATA 参数必须指向用于定义主机名的 UDT
“Conf_Hostname”。
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有关“CommConfig”指令和 UDT“Conf‑Hostname”的更多信息

AUTOHOTSPOT

在 STEP 7 中组态域

要在 STEP 7 中组态域，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中选择 S7-1500 CPU。
2. 在 CPU 的属性中，导航至“高级组态 > 主机和域名 > 主机和域名组态 > 域”(Advanced 

configuration > Host and domain name > Host and domain name configuration > Domain)。
3. 对于“域组态”(Domain configuration)，从下拉列表中选择“在项目中设置域”(Set domain in 

the project)。
4. 在“域：”(Domain:) 下输入所需的域。

只有在 STEP 7 中组态主机名和域后，“全名：”(Full name:) 下才会显示全名。

在用户程序中分配域

要在用户程序中分配域，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中选择 S7-1500 CPU。
2. 在 CPU 的属性中，导航至“高级组态 > 主机和域名 > 主机和域名组态 > 域”(Advanced 

configuration > Host and domain name > Host and domain name configuration > Domain)。
3. 在“域组态”(Domain configuration) 下，从下拉列表中选择“在设备上直接设置域（例如，

PLC 程序、显示屏）”(Set domain directly on the device (for example PLC program, display))。
4. 在用户程序中调用指令“CommConfig”。DATA 参数必须指向用于指定域名的 UDT

“Conf_Domainname”。
有关“CommConfig”指令和 UDT“Conf-Domainname”的更多信息，请参见 STEP 7 在线帮助。

主机名、域和客户端 ID 的 大长度规则

请注意以下 大长度（以字节为单位）。一个字节对应一个字符：

• 主机名： 多 63 个字节

• 域： 多 252 个字节

• 客户端 ID： 多 254 个字节

• 主机 + 域名： 多 254 个字节

• 主机 + 域名 + 客户端 ID： 多 260 个字节

仅在必须将主机名和域发送到 DHCP 服务器时适用。
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激活 DHCP (S7-1500)

要求

• S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及更高版本

操作步骤

要为 S7‑1500 CPU 的 PROFINET 接口激活 DHCP，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中，选择 S7‑1500 CPU 的 PROFINET 接口。

2. 在接口属性中，导航至“以太网地址 > Internet 协议版本 4 (IPv4)”(Ethernet addresses > 
Internet Protocol Version 4 (IPv4))。

3. 选择选项“DHCP 服务器的 IP 地址”(IP address of DHCP server)。

结果

接口设置完毕，该接口现在可以通过 DHCP 服务器获取 IP 地址。

在 S7‑1500 CPU 上，将“使用 MAC 地址作为客户端 ID”(Use MAC address as client ID) 设置

为 DHCP 的操作模式。有关如何调整客户端 ID 的信息，请参见“组态客户端 ID (页 126)”。

组态客户端 ID (S7-1500)

客户端 ID 
S7-1500 CPU 通常使用客户端 ID（DHCP 选项 61）向 DHCP 服务器标识自己的身份。客户端 
ID 具体取决于接口。

对于客户端 ID，S7-1500 CPU 支持以下两种操作模式：

• 使用 MAC 地址作为客户端 ID：使用 CPU 的 MAC 地址作为 DHCP 客户端的客户端 ID。注

意，如果在此操作模式下执行 CPU 的设备更换，则 MAC 地址以及客户端 ID 会更改。

• 用户自定义客户端 ID：使用此选项，可以在 STEP 7 的组态中指定客户端 ID。此外，还可

以选择在运行期间修改客户端 ID，例如，在用户程序中使用“CommConfig”指令执行修改。

如果在此操作模式下执行 CPU 的设备更换，则会为新 CPU 分配已组态的客户端 ID。

要求

• 接口已激活 DHCP 地址分配。
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组态客户端 ID
要在 STEP 7 中组态客户端 ID，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中，选择 S7‑1500 CPU 的 PROFINET 接口。

2. 在接口属性中，导航至“以太网地址 > Internet 协议版本 4 (IPv4) > DHCP 服务器的 IP 地
址”(Ethernet addresses > Internet Protocol Version 4 (IPv4) > IP address of DHCP server)。

3. 对于“操作模式”(Operating mode)，从下拉列表中选择所需的操作模式：

– 使用 MAC 地址作为客户端 ID（默认设置）

– 用户自定义客户端 ID
如果选择了选项“使用 MAC 地址作为客户端 ID”(Use MAC address as client ID)，则操作步骤
已完成。对于“用户自定义客户端 ID”(User-defined client ID)，继续进行下一步操作。

4. 为“客户端 ID”(Client ID) 输入有效的客户端 ID。
– 在此区域中允许使用 7 位 ASCII 字符串（0x21 到 0x7e）。

– 某些 DHCP 服务器需要加一个前导“0”（如，某些 SCALANCE 设备）。这时，需在客户

端 ID 前输入“\ 0”。
5.  为了在运行系统中对用户自定义客户端 ID 进行修改，需选中“可以在运行系统中更改客户端 

ID”(Client ID can be changed at runtime) 复选框。

说明

不输入客户端 ID
如果激活“运行时中更改客户端 ID”(Client ID can be changed at runtime) 复选框，则可

将 STEP 7 组态中的用户自定义客户端 ID 字段保留为空。此，该 CPU 将使用 MAC 地址作

为客户端 ID，直至首次修改该客户端 ID。

在运行系统中更改客户端 ID
可以使用“CommConfig”指令通过用户程序更改客户端 ID。调用该指令。DATA 参数必须指向 
UDT“Conf_ClientId”或 UDT“Conf_ClientId_Opaque”。必须在 UDT 中指定客户端 ID。

说明

通过 DHCP 获取的数据的有效性

如果使用“CommConfig”更改客户端 ID，则通过 DHCP 获取的所有数据都将失效：IP 套件、域

名、NTP 服务器和 DNS 服务器。因此，仅应在紧急情况下而不是运行期间更改客户端 ID。

如果在运行期间更改客户端 ID，则在用户程序对客户端 ID 进行更改之前，仍采用组态的客

户端 ID（该字段留空时应用 MAC 地址）。

有关“CommConfig”指令及 UDT“Conf_ClientId”和“Conf_ClientId_Opaque”的更多信息

AUTOHOTSPOT
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恢复 初组态的客户端 ID
用户程序更改客户端 ID 后，可通过以下方式恢复 初组态的客户端 ID：
• 将 CPU 复位为出厂设置并格式化存储卡。然后将组态重新下载到设备。

• 下载一个新的 DHCP 组态，并且该组态禁止在运行期间更改客户端 ID。
要复位出厂设置，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 的“在线与诊断”(Online and Diagnostics) 视图。

2. 在“功能”(Functions) 文件夹中，选择“复位为出厂设置”(Reset to factory settings) 组。

3. 选中“格式化存储卡”(Format memory card) 复选框。

4. 单击“复位 PLC”(Reset PLC)。
另请参见“将 S7 CPU 复位为出厂设置 (页 4235)”。

通过 DHCP 获取 DNS 服务器的地址 (S7-1500)

要求

• 已经在 S7-1500 CPU 的至少一个接口中激活了 DHCP 地址分配。

通过 DHCP 从 DNS 服务器获取地址

要通过 DHCP 获取 多 4 个 DNS 服务器的地址，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中选择 S7-1500 CPU。
2. 在 CPU 的属性中，导航至“高级组态 > DNS 组态 > 服务器列表”(Advanced configuration > 

DNS configuration > Server list)。
3. 对于“通过 DNS 解析名称”(Name resolution via DNS)，从下拉列表中选择“远程设置 DNS 服

务器（例如 DHCP）”(Set DNS server remotely (e.g. DHCP))。
结果：如果 DHCP 服务器提供来自 DNS 服务器的地址作为选项，则 CPU 多使用 4 个地址。 

通过 DHCP 获取 NTP 服务器的地址 (S7-1500)

要求

• 已经在 S7-1500 CPU 的至少一个接口中激活了 DHCP 地址分配。
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通过 DHCP 从 NTP 服务器获取地址

要通过 DHCP 获取 多四个 NTP 服务器的地址，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中选择 S7-1500 CPU。
2. 在 CPU 的属性中，导航到“时钟 > 时间同步 > NTP 模式”(Time of day > Time synchronization 

> NTP mode)。
3. 对于“时间同步”(Time synchronization)，从下拉列表中选择“远程设置 NTP 服务器（例如 

DHCP）”(Set NTP server remotely (e.g. DHCP))。
结果：如果 DHCP 服务器提供来自 NTP 服务器的地址作为选项，则 CPU 多使用 4 个地址。 

通过 DHCP 获取主机和域名 (S7-1500)

要求

• 已经在 S7-1500 CPU 的至少一个接口中激活了 DHCP 地址分配。

• 已在 STEP 7 中激活了主机名和域组态。

通过 DHCP 获取主机名

要通过 DHCP 获取主机名，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中选择 S7-1500 CPU。
2. 在 CPU 的属性中，导航至“高级组态 > 主机和域名 > 主机和域名组态 > 主机名”(Advanced 

configuration > Host and domain name > Host and domain name configuration > Host 
name)。

3. 对于“主机名组态”(Host name configuration)，从下拉列表中选择“远程设置主机名（例如 
DHCP）”(Set host name remotely (e.g. DHCP))。

结果：如果 DHCP 服务器提供主机名作为选项，则 CPU 使用该主机名。 

通过 DHCP 获取域

要通过 DHCP 获取域，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中选择 S7-1500 CPU。
2. 在 CPU 的属性中，导航至“高级组态 > 主机和域名 > 主机和域名组态 > 域”(Advanced 

configuration > Host and domain name > Host and domain name configuration > Domain)。
3. 对于“域组态：”(Domain configuration:)，从下拉列表中选择“远程设置域（例如 

DHCP）”(Set domain remotely (e.g. DHCP))。
结果：如果 DHCP 服务器提供域作为选项，则 CPU 使用该域。 
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1.3.2 通过连接进行通信

1.3.2.1 使用连接

SIMATIC 控制器通信库

通信库是用于 SIMATIC 控制器的各种通信任务、功能和协议的块集合。这些库用于扩展功能

范围或便于应用现有指令进行通信。 

库链接

SIMATIC 控制器通信库 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109780503)

通信库用例   
下文介绍了可供下载的的某些库的用例。

库名称以及应用的重要细节位于以下应用示例中。 
• 基于 TCP/IP 的通信，通过单独协议实现附加通信功能

（表示基于 TCP 标准并通过工业以太网建立点对点全双工连接）

由于 TCP 传输协议的功能范围无法满足自动化行业中众多应用的要求，因此在相应的块

库中定义并实现了单独的协议（LCom 协议）。LCom 协议可实现附加通信功能，例如，

发生故障后自动建立连接，保证海量数据传输的一致性，循环或单次数据传输。 
• S7-1200/1500 控制器通过 HTTP 或 HTTPS 与本地网或 Internet 中的 Web 服务器进行数

据交换

可在用户程序中通过库实现 HTTP 请求方法 GET、POST 和 PUT。由于 TIA Portal 中集成

了证书管理，还可以通过库（使用 HTTPS）进行安全数据传输。 
另请参见

西门子工业在线支持网站中的“在 TIA Portal 中使用证书”应用示例 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109769068)

• SIMATIC S7-1200/1500 控制器作为 MQTT 客户端进行通信

可使用相应的库向代理提交 MQTT 消息（发布者角色），以及创建订阅（用户角色）。可

通过 TLS 连接保障通信安全。
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• 将 SIMATIC S7-1200/1500 控制器连接到 MindSphere
MindSphere 是西门子推出的基于云的开放式 IoT 操作系统。进行“MindConnect IoT 
Extension”升级后，可以通过 MQTT 将设备连接到 MindSphere。例如，可使用相应的库

将数据点转换为符合 MindSphere 要求的消息、从 MindConnect IoT Extension 请求用户

数据、向 MindConnect IoT Extension 传送数据（发布者角色）、以及从 MindConnect 
IoT Extension 接收消息（用户角色）。

• S7-1500 控制器的 OPC UA PubSub 通信

OPC UA 规范的第 14 部分引入“PubSub”通信机制。该机制采用“发布/订阅”原则。在该

原则中，发布者（发送方）和用户（接收方）彼此不相关。用户数量对于发布者没有影

响；可进行多播或广播。

相应的库通过 UDP 和 MQTT 实现 PubSub。
• 监控支持 SNMP 功能的网络组件以及向网络管理系统发送消息

可监视支持 SNMP 功能的网络组件的状态，如有必要，网络管理系统（如 SINEC NMS）通

过 SNMP（简单网络管理协议）对网络组件进行控制。利用相应的库，具有 PROFINET 接
口的 SIMATIC S7-1200/1500 控制器还可以作为简单的 SNMP 管理器。这意味着 CPU 可
查询网络组件，如有必要，还可以控制网络组件。或者说，作为 SNMP 代理的 CPU 可向 
SNMP 管理器发送 SNMP 陷阱（未确认的信号、消息）。

• 通过 SNMP 服务器功能同步各工厂单元的时间

对于工厂组件来说，通常不需要准确的“原子时间”，通常只需要所有自动化组件具有

共同的时基即可。如果将 SIMATIC S7 CPU 用作 SNTP 服务器，可灵活、简便地同步工厂

和工厂单元，从而可获取错误消息的描述性时间戳并记录工厂范围的数据等。相应的库

提供以下功能： 
– 接收和评估来自 (S)NTP 客户端的 NTP 报文

– 创建 NTP 报文并发送到客户端，以实现时间同步

• 通过 UDP 或 TCP 从控制器发送 syslog 消息（可选择进行 TLS 加密）

设计简单的 syslog 协议用于向 syslog 服务器发送消息、警告或错误条件。syslog 主要用

于进行计算机系统管理和安全监视，现已成为日志记录领域的标准 (RFC 5424)。
相应的库仿真 syslog 协议，并可选择通过 UDP 或 TCP 向 syslog 服务器（例如 SINEC INS）
发送消息。可选择采用 TLS 加密。
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使用开放式用户通信 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

开放式用户通信的基本知识 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介   
开放式用户通信 (OUC) 是通过 S7-1200/1500 和 S7-300/400 CPU 集成的 PN/IE 接口进行程

序控制通信过程的名称。诸多连接方式都适用于此通信过程。

开放式用户通信的主要特点是在所传送的数据结构方面具有高度的灵活性。这就允许 CPU 与
任何通信设备进行开放式数据交换，前提是这些设备支持该集成接口可用的连接类型。由于

此通信仅由用户程序中的指令进行控制，因此可建立和终止事件驱动型连接。在运行期间，

也可以通过用户程序修改连接。

对于具有集成 PN/IE 接口的 CPU，可使用 TCP、UDP 和 ISO-on-TCP 连接类型进行开放式用户

通信。通信伙伴可以是两个 SIMATIC PLC，也可以是 SIMATIC PLC 和相应的第三方设备。

开放式用户通信的指令   
要创建连接，在打开程序编辑器后，可使用“指令 > 通信 > 开放式用户通信”(Instructions 
> Communication > Open User Communication) 任务卡中提供的各种指令：

• 通过集成的指令发送或接收数据的简单指令，用于建立和终止连接（仅限 
S7-1200/1500）：

– TSEND_C（连接建立/终止，发送）

– TRCV_C（连接建立/终止，接收）

• 单独用于发送或接收数据或者用于建立或终止连接的指令：

– TCON（连接建立）

– TDISCON（连接终止）

– TSEND（TCP 或 ISO-on-TCP：发送）

– TRCV（TCP 或 ISO-on-TCP：接收）

– TUSEND（UDP：发送）

– TURCV（UDP：接收）

连接建立   
对于开放式用户通信，两个通信伙伴都必须具有用来建立和终止连接的指令。其中一个通信

伙伴通过 TSEND、TUSEND 或 TSEND_C 发送数据，而另一个通信伙伴则通过 TRCV、TURCV 
或 TRCV_C 接收数据。 
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其中一个通信伙伴作为主动方启动连接建立过程。另一个通信伙伴通过作为被动方启动连接

建立过程来进行响应。如果通信双方都初始化了各自的连接建立，则完全建立了通信连接。

连接组态     
用户可指定通过参数分配，基于连接描述 DB（如，TCON_Param、TCON_IP_v4 或 
TCON_IP_RFC 结构）建立连接，如下所示：

• 手动创建、分配参数并直接写入指令。

• 通过连接组态。

由于可通过连接组态建立连接，因此，该方法的优先级高于其它方法。

在连接组态中，可指定以下信息：

• 连接伙伴

• 连接类型

• 连接 ID
• 连接描述 DB
• 与所选连接类型相应的地址详细信息

此外，可在此指定发起连接建立过程的通信伙伴，以及为响应其通信伙伴的请求而被动建立

连接的通信伙伴。

参见

面向连接协议的工作原理 (页 146)
安全通信 (页 362)

连接组态 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

连接组态概述 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介

如果要通过 TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 通信指令来编写开放式用户通信程序，可在程序编

辑器的巡视窗口中找到连接组态。
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连接组态支持灵活的通信编程功能： 连接组态时输入的参数都存储在由 TCON_Param、

TCON_IP_v4 或 TCON_IP_RFC 结构自动生成的全局 DB 中。 可以在此连接描述 DB 中修改连

接参数。
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连接组态的结构     
连接组态由以下部分组成：
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① TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 的通信指令

② “属性”(Properties) 选项卡中的“组态”(Configuration) 选项卡

③ “组态”(Configuration) 选项卡的区域导航

组态设备与网络
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④ 连接参数的常规属性

⑤ （所选的连接 DB 的）连接参数的详细地址信息

“组态”选项卡

在“组态”(Configuration) 选项卡中输入所需的连接参数。 “组态”(Configuration) 选项卡的区

域导航包含“连接参数”(Connection parameters) 组。 该组包含连接组态。 可以在此处借助

系统支持，输入连接参数以及地址详细信息。 也可以在此处连接所选通信指令的 CONNECT
（TCON、TSEND_C 和 TRCV_C）或 ID（TCON、TSEND、TRCV、TUSEND 和 TRRCV）块参数。

分配了所有需要的参数后，区域导航中的“连接参数”(Connection parameters) 组前面将设

置一个复选标记。

说明

连接参数分配不会检查连接 ID 和端口号（TCP、UDP）或 TSAP（ISO-on-TCP、ISO）是否唯

一。 因此，组态开放式用户通信时，应确保参数设置在设备内是唯一的。

参见

带有与 TCON_Param 结构相符的连接参数 (页 149)
带有与 TCON_IP_v4 结构相符的连接参数 (页 152)
带有符合 TCON_IP_RFC 的结构的连接参数 (页 159)
基于 TCON_IP_V4_SEC 的连接参数 (页 154)
基于 TCON_QDN 的连接参数 (页 156)
基于 TCON_QDN_SEC 的连接参数 (页 158)

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 137



连接参数描述 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

概述     
下表列出了常规的连接参数：

参数 说明

端点 显示本地端点和伙伴端点的名称。

本地端点为编程有 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 命令的 CPU。因此，本地端点通

常已知。

伙伴端点则需要从下拉列表中选择。下拉列表将显示所有可用的连接伙伴，包括

那些项目中还未知其数据的设备对应的未指定的连接伙伴。

对于 S7-1500，可以选择广播作为伙伴端点（发送到所有子网设备的消息）。对于 
S7-1500 CP/CM，也可以选择组播作为伙伴端点（发送到子网中组的消息）。在这

种情况下，连接类型将自动转换为 UDP。
只要未选择任何连接伙伴，系统将禁用所有其它被屏蔽的参数（参数“连接数

据”(Connection data) 除外）。

接口 显示本地端点的接口。如果可以使用多个接口（如通过 CP 或 CM），则可以从下

拉列表中选择接口。要显示或选择伙伴接口，必须先选择一个指定的伙伴端点。

子网 显示本地端点的子网（如果存在）。只有选择了伙伴端点后，才会显示伙伴子网。

如果两个连接伙伴中至少有一个没有与子网相连，则两个连接伙伴相互连接。

不同子网中的伙伴之间只能通过 IP 路由建立连接。可在相关的以太网接口属性中

编辑 IP 路由设置。

地址 根据使用的子网，显示本地端点的 IP 地址或者 PROFIBUS 地址。只有选择了伙伴

端点后，才会显示伙伴的相应地址。

如果选择了未指定的连接伙伴，输入框将为空并且背景为红色。在这种情况下，必

须指定有效的 IP 地址/PROFIBUS 地址。地址类型（IP 或 PROFIBUS）取决于为本地

伙伴设置的子网类型。

广播（仅限 S7-1500）：如果将“广播”设置为伙伴端点，那么连接伙伴将自动

输入一个不可编辑的 IP 地址，其中主机地址为 255。网络分配将取决于发送方的

网络分配。示例：本地的 IP 地址为 192.168.0.1，伙伴的 IP 地址为 
192.168.0.255。
组播（仅限 S7-1500 CP/CM）：如果将“组播”设置为伙伴端点，那么连接伙伴

将自动输入一个可编辑的 IP 地址 224.0.1.0。
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参数 说明

连接类型 从“连接类型”(Connection type) 下拉列表选择要使用的连接类型：

• TCP
• ISO-on-TCP
• UDP
使用 S7-1500 时，也可以在 TSEND_C 和 TRCV_C 或 TCON 已组态连接的组态类型

处选择 ISO 连接类型。

连接类型只适用于支持相应协议的伙伴。

组态类型

（S7-1500 和 S7-1200 固
件版本 V4.5 及以上版本）

使用 S7-1500 和 S7-1200 CPU 时，TSEND_C 和 TRCV_C 可设置两种不同的组态类

型：

• 设定的连接使用程序块进行连接描述。

• 组态的连接保存到组态中，并且仅在运行时下载到设备后创建。还可以使用组

态的连接来选择连接类型 ISO。

指定的组态方法取决于所选择的连接类型。如果可以使用两种组态方法，那么将

预设设定的连接。

两个连接伙伴必须设置相同的组态方式。

连接 ID 在输入框中输入连接 ID。可以在输入框中更改连接 ID，也可以在 TCON 中直接输

入连接 ID。
请确保所分配的连接 ID 在设备内是唯一的。

连接数据 TCON_IP_v4、TCON_IP_RFC 或 TCON_Param 结构相应的连接描述的连接描述 DB 
名称将显示在下拉列表中。

可以使用下拉列表生成新数据块或选择现有数据块。将自动为该数据块赋予连接

组态的值。所选数据块的名称将自动输入到所选的 TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 指
令的 CONNECT 块参数中。

也可以从下拉列表中引用另一个有效数据块。如果使用 TSEND_C、TRCV_C 或 
TCON 扩展指令的 CONNECT 输入参数引用数据块，而该数据块的结构与 
TCON_IP_v4、TCON_IP_RFC 或 TCON_Param 的结构不匹配，则下拉列表的背景为

红色且无任何内容。

连接名称

（仅 S7-1500 和 S7-1200 
固件版本 V4.5 及以上版

本）

如果 S7-1500 和 S7-1200 CPU 为 TSEND_C 和 TRCV_C 设置所组态连接的组态类

型，则“连接数据”(Connection data) 参数将替换为“连接名称”(Connection 
name) 参数。已组态连接的名称在这里作为连接数据。

在选择连接伙伴之后，下拉列表将仍然为空。可以使用下拉列表生成新连接或选

择现有连接。必要时，将创建数据块并自动填入连接组态中的值。数据块的名称

将自动输入到 TSEND_C 或 TRCV_C 指令的 CONNECT 块参数中。

也可以从下拉列表中参考现有连接。
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参数 说明

主动连接建立 使用“主动连接建立”(Active connection establishment) 复选框来指定开放式用户

通信的主动方（仅限 TCP 和 ISO-on-TCP）。

端口

（仅限 TCP 和 UDP）
TCP 或 UDP 连接的地址部分。创建新的 TCP 连接之后的默认值为 2000。
可以更改端口号。 
端口号必须在设备中唯一！

TSAP
（仅限 ISO-on-TCP）

ISO-on-TCP 连接的地址部分。新建一个 ISO-on-TCP 连接后的默认值为 
E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2D.31 (S7-1200/1500) 或 
E0.02.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2D.31 (S7-300/400)。 
可输入具有扩展的 TSAP-ID 或者输入 ASCII TSAP。 
TSAP 必须在设备中唯一！

说明

“广播”设置的 UDP 连接 (S7-300/400/1200)
伙伴端点的“广播”设置中 UDP 连接的参数保存在连接描述 DB TCON_IP_v4  中：对于通过 
TCON 和 TUSEND/TURCV  进行的 UDP 通信，不会为 TCON_IP_v4  赋值任何伙伴参数（值 = 
0）。但在发送数据时，需要使用伙伴地址和伙伴端口，而且必须由用户输入到 
TADDR_Param 。并由 TUSEND-/TURCV 的块参数 ADDR  引用 UDP 通信的 TADDR_Param 。这

两个参数的值都可以从连接组态中获得。

必须对组态进行相应更改，以便适用于 UDP 通信的其它接收端。要接收广播帧，必须在接

收端组态该伙伴端口。为此，必须在 ADDR 块中设置 TADDR_Param  的 RemotePort 参数。

说明

通过 TSEND_C 和 TRCV_C 进行通信（S7-1500 和 S7-1200 固件版本 V4.5 及以上版本）

使用 TSEND_C 和 TRCV_C 时，每个通信都需要带有一个已组态连接的单独 TSEND_C 和 
TRCV_C 块对。多个 TSEND_C 和 TRCV_C 块对无法同时使用相同的已组态连接进行通信。

使用连接数据旁的相应按钮，可在巡视窗口中创建 TSEND_C 或 TRCV_C 指令的其它连接，以

用于连接参数

选择 TSEND_C 或 TRCV_C 块之后，将在巡视窗口“属性 > 组态 > 已组态连接的概

述”(Properties > Configuration > Overview of configured connections) 下的连接表中显示通

过 TSEND_C 和 TRCV_C 组态的连接。

参见

端口号的分配 (页 165)
TSAP 结构 (页 168)
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TSAP 分配的示例 (页 172)
回读连接描述参数功能 (页 167)
创建和分配连接参数 (页 142)
带有与 TCON_Param 结构相符的连接参数 (页 149)
带有与 TCON_IP_v4 结构相符的连接参数 (页 152)
带有符合 TCON_IP_RFC 的结构的连接参数 (页 159)
基于 TCON_IP_V4_SEC 的连接参数 (页 154)
基于 TCON_QDN 的连接参数 (页 156)
基于 TCON_QDN_SEC 的连接参数 (页 158)

启动连接参数分配 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
只要在程序块中选择进行通信的 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 指令，便会启用开放式用户通

信的连接组态。

要求

• 用户项目中必须至少包含一个 S7-CPU。
• 程序编辑器已打开。

• 有一个可用的程序段。

步骤     
要插入开放式用户通信的扩展指令，请按以下步骤操作：

1. 打开任务卡、窗格和文件夹“指令 > 通信 > 开放式用户通信”(Instructions > Communication 
> Open User Communication)。

2. 将以下指令之一拖到程序段中：

– TSEND_C
– TRCV_C
– TCON
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。
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3. 在“调用属性”(Call properties) 对话框中，编辑背景数据块的属性。 可通过以下几种方式：

– 更改默认名称。

– 选中“手动”(Manual) 复选框分配用户自己的编号。

– 还可以将该 DB 作为函数块的多重背景进行执行。

4. 单击“确定”(OK) 完成输入。

结果

在单个背景处为插入的 TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 指令创建了对应的背景数据块。 如果为

多重背景，则将使用函数块的背景数据块。

选中 TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 时，可在巡视窗口的“属性”(Properties) 下看到“组

态”(Configuration) 选项卡。 现在，用户可以在区域导航的“连接参数”(Connection 
parameters) 组中进行连接参数分配。

参见

创建和分配连接参数 (页 142)

创建和分配连接参数 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
在开放式用户通信的连接组态中，可以创建并组态 TCP、UDP 或 ISO-on-TCP 类型的连接。

要求

CPU 中存在 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 通信指令。

步骤 
要创建开放式用户通信的连接，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中，选择开放式用户通信的 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 块。

2. 在巡视窗口中，打开“属性 > 组态”(Properties > Configuration) 选项卡。

3. 选择“连接参数”(Connection parameters) 组。在选择一个连接伙伴之前，只能使用伙伴端点
的下拉列表和本地连接数据。其它所有输入选项均被禁用。
同时显示一些已知的连接参数：

– 本地端点的名称

– 本地端点的接口

– 本地端点的 IP 地址（以太网子网）或 PROFIBUS 地址（PROFIBUS 子网）。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

142 编程和操作手册, 11/2022



4. 如果要使用现有连接描述 DB，请转至步骤 6。如果要组态与新远程连接伙伴间的连接，则请
在此继续操作： 
从伙伴端点的下拉列表框中，选择一个连接伙伴。可以选择项目中未指定的设备或 CPU 作为
通信伙伴。随后会自动输入一些特定的连接参数。
用户需要设置以下参数：

– 伙伴端点的名称

– 伙伴端点的接口

– 伙伴端点的 IP 地址（以太网子网）或 PROFIBUS 地址（PROFIBUS 子网）。

如果连接伙伴已联网，则显示子网名称。

5. 在 S7-1500 或 S7-1200 固件版本 V4.5 及以上版本中，可选择使用程序块，或使用“组态类
型”(Configuration type) 下拉列表中所组态的连接。 
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6. 在“连接数据”(Connection data) 下拉列表中选择现有连接描述 DB，或者对于已组态的连接，
在“连接名称”(Connection name) 下选择现有连接。也可以新建连接描述 DB 或已组态的连
接。选择一个现有连接描述 DB 时，将应用可用的组态数据并输入到本连接描述中。之前输
入的所有远程伙伴数据都将覆盖。之后，仍可选择其它组态的连接，或更改连接描述 DB 的
名称以创建新的数据块：

– 用户也可以在所选 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 指令的 CONNECT 输入参数互连中查

看所选的数据块。

– 如果已使用 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 指令的 CONNECT 参数为连接伙伴指定了连

接描述 DB，则可使用此 DB 或创建一个新 DB。
– 如果编辑下拉列表中所显示的数据块的名称，则会生成一个新数据块用于该连接，新

数据块使用更改的名称，但结构和内容不变。

– 更改的数据块名称在通信伙伴环境中必须唯一。

– 连接描述 DB 必须具有结构 TCON_Param、TCON_IP_v4 或 TCON_IP_RFC，具体取决于 
CPU 类型和连接。

– 无法为未指定的伙伴选择数据块。

在选择或创建连接描述 DB 或已组态的连接后确定并输入其它值。 
以下适用于指定的连接伙伴：

– ISO-on-TCP 连接类型

– 默认值为 1 的连接 ID
– 由本地伙伴方创建的主动连接建立

– TSAP ID 
对于 S7-1200/1500：E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2D.31
对于 S7-300/400：E0.02.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2D.31

以下适用于未指定的连接伙伴：

– TCP 连接类型

– 伙伴端口 2000
以下适用于带有指定连接伙伴的已组态连接：

– TCP 连接类型

– 默认值为 257 的连接 ID
– 由本地伙伴方创建的主动连接建立

– 伙伴端口 2000
以下适用于带有未指定连接伙伴的已组态连接：

– TCP 连接类型

– 本地端口 2000
7. 输入连接伙伴所需的连接 ID。不能为未指定的伙伴分配任何连接 ID。

说明

必须为已知连接伙伴的连接 ID 输入一个唯一值。连接参数的设置不会检查连接 ID 是否

唯一，在创建新连接时不会为连接 ID 输入默认值。
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8. 从相关的下拉列表中选择所需的连接类型。根据连接类型设定详细地址信息的默认值。可在
以下类型中选择：

– TCP
– ISO-on-TCP 
– UDP
对于 S7-1500 的已组态连接，还需应用 ISO。

9. 可以编辑地址详细信息中的输入框。根据所选的协议，可以编辑端口（TCP 和 UDP）或 TSAP
（ISO-on-TCP 和 ISO）。

10.使用“主动连接建立”(Active connection establishment) 复选框来设置 TCP、ISO 和 ISO-on-
TCP 的连接建立特性。用户可以决定主动建立连接的通信伙伴。

连接组态将立即检查更改后的值是否存在输入错误，然后将值输入连接描述数据块中。

说明

只有在将伙伴端点的程序段下载到硬件后，两个通信伙伴之间才能进行开放式用户通信。要

实现功能完整的通信，应确保在设备上不仅装载了本地 CPU 的连接描述，而且还装载了伙伴 
CPU 的连接描述。

参见

连接参数描述 (页 138)
启动连接参数分配 (页 141)
TSAP 结构 (页 168)
端口号的分配 (页 165)
带有与 TCON_Param 结构相符的连接参数 (页 149)
带有与 TCON_IP_v4 结构相符的连接参数 (页 152)
带有符合 TCON_IP_RFC 的结构的连接参数 (页 159)

删除连接 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介

为开放式用户通信所创建的连接数据存储在连接描述 DB 中。 通过删除包含连接描述的数据

块，便可删除连接。

要求

已创建开放式用户通信连接。
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步骤     
要删除连接，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择开放式用户通信的通信伙伴。

2. 打开所选通信伙伴下方的“程序块 > 系统块 > 程序资源”(Program blocks > System blocks > 
Program resources) 文件夹。

3. 从包含连接参数分配的数据块的快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

说明

如果不确定要删除哪个块，请打开扩展指令 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C。将找到 CONNECT 
输入参数对应的数据块名称，或者连接参数分配中“连接数据”(Connection data) 参数对应

的数据块名称。

如果仅删除扩展指令 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 的背景数据块，并不能一同删除所分配的

连接。

说明

如果扩展指令的其它块仍在使用该连接数据块，如果该块文件夹中的相应调用、背景数据块

以及块组合 TSEND_C 和 TRCV_C（如果有）未在其它地方使用，则必须将它们删除。

此操作可防止程序出现不一致。

结果

删除了连接。

说明

要通过“连接数据”(Connection data) 参数再次引用具有 TCON_Param、TCON_IP_v4 或 
TCON_IP_RFC 结构的现有连接描述，可再次插入扩展指令 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C。 

连接参数 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

面向连接协议的工作原理 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介   
面向连接的协议会在数据传输开始之前建立到通信伙伴的逻辑连接。 数据传输完成后，这

些协议会在必要时终止连接。 当可靠数据传输非常重要时，会专门使用面向连接的协议。 一
条物理线路上可以存在多个逻辑连接。 
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开放式用户通信支持以下连接类型： 
• TCP
• ISO-on-TCP
• ISO（仅限 S7-1500）
• UDP
两个通信伙伴必须支持相同的连接类型才能进行连接。 例如，如果一个通信伙伴不支持 ISO-
on-TCP 类型的连接，则改用它支持的 TCP 连接类型。

对于无法在 TIA Portal 中组态的通信伙伴，例如第三方设备或 PC，则在分配连接参数时为伙

伴端点输入“未指定”(unspecified)。 未指定设备所需的连接类型列在各自的文档中。

说明

与 ISO 的连接

对于 S7-1500 CPU，已组态的 ISO 类型连接可以通过 TSEND_C 和 TRCV_C 指令来创建。 有
关这些连接类型的更多信息，请参见常规连接描述。

TCP 的特征   
TCP 是一种流协议，其中的数据流长度传送给接收方，使其可以接收数据流作为各个 TCP 段。 
这意味着在通过 TCP 连接传送数据期间，不传送关于消息开始和结束的信息。 接收方无法

通过接收到的数据流段来确定数据流中的一条消息在何处结束，下一条消息又在何处开始。 
因此，建议为要接收的字节数（参数 LEN，指令 TRCV/TRCV_C）和要发送的字节数（参数 
LEN，指令 TSEND/TSEND_C）分配相同的值。

如果所发送数据的长度和所要求数据的长度不一致，将出现以下情况：

• 要接收的数据的长度（参数 LEN，指令 TRCV/TRCV_C）大于要发送的数据的长度（参数 
LEN，指令 TSEND/TSEND_C）：

仅当达到所分配的长度后，TRCV/TRCV_C 才会将接收到的数据复制到指定的接收区（参

数 DATA）。 达到所分配的长度时，已经接收了下一个作业的数据。 因此，接收区包含

的数据来自两个不同的发送作业。 如果不知道第一条消息的确切长度，将无法识别第一

条消息的结束以及第二条消息的开始。

• 要接收的数据的长度（参数 LEN，指令 TRCV/TRCV_C）小于要发送的数据的长度（参数 
LEN，指令 TSEND/TSEND_C）：

TRCV/TRCV_C 将 LEN 参数中指定字节的数据复制到接收数据区（参数 DATA）。 然后，将 
NDR 状态参数设置为 TRUE（作业成功完成）并将 LEN 的值分配给 RCVD_LEN（实际接收

的数据量）。 对于每次后续调用，都会接收已发送数据的另一个块。
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具有固定数据长度的接收区可以在 TRCV/TRCV_C 指令中指定，并使用 Ad-hoc 模式的协议版

本。

ISO-on-TCP 的特征   
ISO-on-TCP 是面向消息的协议，它在接收端检测消息的结束，并向用户指出属于该消息的数

据。 这不取决于消息的指定接收长度。 这意味着在通过 ISO-on-TCP 连接传送数据时传送关

于消息长度和结束的信息。

如果所发送数据的长度和所要求数据的长度不一致，将出现以下情况：

• 要接收的数据的长度（参数 LEN，指令 TRCV/TRCV_C）大于要发送的数据的长度（参数 
LEN，指令 TSEND/TSEND_C）：

TRCV/TRCV_C 将所有发送数据复制到接收数据区（参数 DATA）。 然后，将 NDR 状态参

数设置为 TRUE（作业成功完成）并将所发送数据的长度分配给 RCVD_LEN（实际接收的

数据量）。

• 要接收的数据的长度（参数 LEN，指令 TRCV/TRCV_C）小于要发送的数据的长度（参数 
LEN，指令 TSEND/TSEND_C）：

TRCV/TRCV_C 并不会将任何数据复制到接收数据区（参数 DATA），而是提供以下错误信

息： ERROR=1，STATUS=W#16#8088（目标缓冲区太小）。

UDP 的特征   
UDP 是面向消息的协议，它在接收端检测消息的结束，并向用户指出属于该消息的数据。 这
不取决于消息的指定接收长度。 这意味着在通过 UDP 连接传送数据时传送关于消息长度和

结束的信息。

如果所发送数据的长度和所要求数据的长度不一致，将出现以下情况：

• 要接收的数据的长度（参数 LEN，指令 TRCV/TRCV_C）大于要发送的数据的长度（参数 
LEN，指令 TUSEND/TSEND_C）：

TURCV/TRCV_C 将所有发送数据复制到接收数据区（DATA 参数）。 然后，将 NDR 状态

参数设置为 TRUE（作业成功完成）并将所发送数据的长度分配给 RCVD_LEN（实际接收

的数据量）。

• 要接收的数据的长度（参数 LEN，指令 TRCV/TRCV_C）小于要发送的数据的长度（参数 
LEN，指令 TUSEND/TSEND_C）：

TRCV/TRCV_C 将数据量符合 LEN 参数要求的发送数据复制到接收数据区（参数 DATA）。 
不再产生错误消息。 在这种情况下，用户需要再次调用 T_URCV 来接收剩下的字节。
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参见

开放式用户通信的基本知识 (页 132)

带有与 TCON_Param 结构相符的连接参数 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

连接描述数据块 
为 TCP、UDP 和 ISO-on-TCP 通信连接分配参数时，具有符合 TCON_Param 的结构的连接描述 
DB 将用于某些 S7-1200 CPU。TCON_Param 的固定数据结构包含了建立连接时所需的全部

参数。使用 TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 指令时，将根据开放式用户通信的连接组态情况自

动为新连接创建连接描述数据块。

TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 相应背景数据块中的 CONNECT 连接参数包含对所用数据块的

引用。

符合 TCON_Param 的连接描述结构 

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 
1

block_length UINT 64 长度：64 个字节（固定） 

2 到 
3

id CONN_OUC 1 引用该连接（值范围：1 到 4095）。

对于 TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 指令，必须在 ID 中
指定该参数的值。 

4 connection_type USINT 17 连接方式： 
• 17：TCP (17 dec = 0x11 hex)
• 18：ISO-on-TCP (18 dec = 0x12 hex)
• 19：UDP（十进制 19 = 十六进制 0x13）

5 active_est BOOL TRUE 连接建立类型的标识符。UDP 总是为 FALSE，这是因为

数据可以通过本地 ID 进行发送和接收。

以下设置适用于 TCP 和 ISO-on-TCP：
• FALSE：建立被动连接

• TRUE：建立主动连接

6 local_device_id USINT 1 本地 PN/IE 接口的 ID。

组态设备与网络
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

7 local_tsap_id_le
n 

USINT 0 所用参数 local_tsap_id 的长度（字节）；可能值： 
• 0 或 2（连接方式为 17 (TCP) 时）

主动端的值只能为 0。 
• 2 到 16（连接方式为 18 (ISO-on-TCP) 时）

• 2，连接方式为 19 (UDP) 时
8 rem_subnet_id_l

en 
USINT 0 该参数未使用。

9 rem_staddr_len USINT 4 伙伴端点的地址长度（字节）： 
• 0：未指定，即参数 rem_staddr 不相关。

• 4：参数 rem_staddr 中的有效 IP 地址

（仅限 TCP 和 ISO-on-TCP）
10 rem_tsap_id_len USINT 2 所用参数 rem_tsap_id 的长度（字节）；可能值： 

• 0 或 2（连接方式为 17 (TCP) 时）

被动端的值只能为 0。 
• 2 到 16（连接方式为 18 (ISO-on-TCP) 时）

• 0，连接方式为 19 (UDP) 时
11 next_staddr_len USINT 0 该参数未使用。

12 
到 
27

local_tsap_id BYTE 类型

的 ARRAY 
[1..16] 

- 连接的本地地址部分： 
• TCP 和 UDP：本地端口号（可能值：对于固件版本 

< V3.0 的 S7-1200 和 S7-1500，值范围为 1 至 
49151；对于固件版本为 V3.0 及以上的 S7-1500，
则为 1 至 65535）；

local_tsap_id[1] = 端口号的高位字节（十六进制表

示）；

local_tsap_id[2] = 端口号的低位字节（十六进制表

示）；

local_tsap_id[3-16] = 不相关 
• ISO-on-TCP：本地 TSAP ID：

local_tsap_id[1] = B#16#E0;
local_tsap_id[2] = 本地端点的机架和插槽（位 0 到 
4：插槽号；位 5 到 7：机架号）；

local_tsap_id[3-16] = TSAP 扩展（可选） 
注：请确保 local_tsap_id 的每个值在 CPU 中都唯一。 

28 
到 
33

rem_subnet_id USINT 类型

的 ARRAY 
[1..6]

- 该参数未使用。 
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

34 
到 
39

rem_staddr USINT 类型

的 ARRAY 
[1..6] 

- 仅限 TCP 和 ISO-on-TCP：伙伴端点的 IP 地址，例如，

192.168.002.003： 
• rem_staddr[1] = 192
• rem_staddr[2] = 168
• rem_staddr[3] = 002
• rem_staddr[4] = 003
• rem_staddr[5-6]= 无关

40 
到 
55

rem_tsap_id BYTE 类型

的 ARRAY 
[1..16] 

- 连接的伙伴地址部分

• TCP：伙伴端口号（可能值：对于固件版本 < V3.0 
的 S7-1200 和 S7-1500，值范围为 1 至 49151；对

于固件版本为 V3.0 及以上的 S7-1500，则为 1 至 
65535）；

rem_tsap_id[1] = 端口号的高位字节（十六进制表

示）；

rem_tsap_id[2] = 端口号的低位字节（十六进制表

示）；

rem_tsap_id[3-16] = 不相关

• ISO-on-TCP：伙伴 TSAP-ID：
rem_tsap_id[1] = B#16#E0; 
rem_tsap_id[2] = 伙伴端点的机架和插槽（位 0 到 
4：插槽号；位 5 到 7：机架号）；

rem_tsap_id[3-16] = TSAP 扩展（可选）

• UDP：该参数未使用。

56 
到 
61

next_staddr BYTE 类型

的 ARRAY 
[1..6] 

- 该参数未使用。

62 
到 
63

spare WORD W#16#0000 预留。 

说明

S7-1500 CPU 的 TCON_Param
为方便移植，S7-1500 CPU 还支持其结构符合 TCON_Param 的连接描述 DB。但我们建议使

用新结构 TCON_IP_v4 和 TCON_IP_RFC。
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说明

S7-1500 R/H CPU 的 TCON_Param
S7-1500 RH CPU 不支持符合 TCON_Param 且带有结构的连接描述 DB。

参见

面向连接协议的工作原理 (页 146)
连接参数描述 (页 138)
回读连接描述参数功能 (页 167)
连接组态概述 (页 133)
TSAP 结构 (页 168)
端口号的分配 (页 165)

带有与 TCON_IP_v4 结构相符的连接参数 (S7-1200, S7-1500)

连接描述数据块 
S7-1200 V4.0 和更高版本以及 S7-1500 的 CPU 可通过带有与 TCON_IP_v4 结构相符的连接

描述 DB 为 TCP 和 UDP 通信连接进行参数分配。TCON_IP_v4 的固定数据结构包含了建立连

接时所需的全部参数。使用 TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 指令时，将根据开放式用户通信的

连接组态情况自动为新连接创建连接描述数据块。

TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 相应背景数据块中的 CONNECT 连接参数包含对所用数据块的

引用。

符合 TCON_IP_v4 的连接描述结构 

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 
1

InterfaceID HW_ANY 64 本地接口的硬件标识符（取值范围：0 - 65535）。

 
2 到 
3

ID CONN_OUC 1 引用该连接（值范围：1 到 4095）。

对于 TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 指令，必须在 ID 中
指定该参数的值。 
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

4 ConnectionType BYTE 11 连接方式： 
• 11：TCP（十进制 11 = 十六进制 0x0B）
• 17：TCP (17 dec = 0x11 hex)
• 19：UDP（十进制 19 = 十六进制 0x13）

5 ActiveEstablishe
d

BOOL TRUE 连接建立类型的标识符：

• FALSE：建立被动连接

• TRUE：建立主动连接

6 到 
9

RemoteAddress BYTE 类型

的 ARRAY 
[1..4]

- • 伙伴端点的 IP 地址，例如，192.168.0.1： 
– addr[1] = 192
– addr[2] = 168
– addr[3] = 0
– addr[4] = 1

• IPv4 多播组的多播地址（使用 TSEND_C/TRCV_C 
时，S7-1500-CPU 固件版本 V2.0 或 V2.1 及更高版

本）

10 
到 
11

RemotePort UINT 2000 远程连接伙伴的端口号（取值范围：对于固件版本 < 
V3.0 的 S7-1200 和 S7-1500，值范围为 1 至 49151；
对于固件版本为 V3.0 及以上的 S7-1500，则为 1 至 
65535。建立被动连接时还允许使用 0）。

12 
到 
13

LocalPort UINT 2000 本地连接伙伴的端口号（取值范围：对于固件版本 < 
V3.0 的 S7-1200 和 S7-1500，值范围为 1 至 49151；
对于固件版本为 V3.0 及以上的 S7-1500，则为 1 至 
65535。建立主动连接时还允许使用 0）。

参见

面向连接协议的工作原理 (页 146)
连接参数描述 (页 138)
回读连接描述参数功能 (页 167)
连接组态概述 (页 133)
端口号的分配 (页 165)
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基于 TCON_IP_V4_SEC 的连接参数 (S7-1500)

连接描述数据块 
要通过 Secure Communication 组态基于 IPv4 的 TCP 通信连接，可使用以下模块：

• 带有连接描述 DB（采用 SDT TCON_IP_V4_SEC 的结构）的 CPU：
– S7-1200（自固件 V4.4 起）

– S7-1500（自固件 V2.0 起）

• 也可以选择以下 CP：
– CP 1243-1（自固件 V3.2 起）

– CP 1243-8 IRC（自固件 V3.2 起）

– CP 1543‑1（自固件 V2.0 起）

– CP 1545-1
– CP 1543SP-1

说明

基于 IPv4 的非安全 TCP 或 UDP 连接

同样可使用 SDT TCON_IP_V4_SEC 组态一个基于 IPv4 的 TCP 或 UDP 非安全连接。

在 TCON 的背景数据块中，连接参数 CONNECT 内包含对所用数据块的引用。
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基于 TCON_IP_V4_SEC 的连接描述的结构

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 … 
15

ConnPara TCON_IP_v
4

- 连接参数的 SDT
有关 interface_id 的信息：

• 如果将 interface_id 的值保留为预设值 0，则 CPU 的
操作系统将评估该远程 IP 地址和当前本地的 IP 路
由，并指定建立 OUC 安全连接的工业以太网接口。

此时，系统会将诊断数据分配给 CPU 的第一个工业

以太网接口。

• 如果将 CPU 或 CP 上工业以太网接口的硬件标识符

指定为 interface_id，则可通过相应的工业以太网接

口建立 OUC 安全连接。

16 ActivateSecureC
onn

BOOL FALSE 激活该连接的 Secure Communication
如果该参数的值为 FALSE，则将忽略后续的安全参数。

即，该连接为非安全连接。此时，可建立一个非安全的 
TCP 或 UDP 连接。

17 TLSServerReqCli
entCert 

BOOL FALSE 仅用于服务器端：TLS 客户端需要具有 X.509-V3 证书

18 ...
 19

ExtTLSCapabilitie
s

WORD 16#0 • 第 0 位：仅用于客户端。置位位意味着客户端将验

证服务器 X.509-V3 证书中证书主体 
(subjectAlternateName) 的替代名称从而对该服务

器的身份进行检查。在建立连接后对证书进行检查。

• 位 1 到 15：预留，用于后期升级

20 ...
 23

TLSServerCertRe
f

UDINT 0 • 服务器端：服务器上 X.509-V3 证书的 ID
• 客户端：X.509-V3 证书（通常为 CA 证书）的 ID，

TLS 客户端使用该 ID 验证 TLS 服务器的身份。如果

该参数为 0，则 TLS 客户端将使用客户端证书存储

区中当前加载的所有 (CA) 证书对服务器的身份进行

验证。

24 
… 27

TLSClientCertRef UDINT 0 • 客户端：服务器上 X.509-V3 证书的 ID
• 服务器端：X.509-V3 证书（或 X.509-V3 证书组）

的 ID，TLS 服务器将使用该 ID 验证 TLS 客户端的身

份。如果该参数为 0，则 TLS 服务器将使用服务器

证书中心当前加载的所有 (CA) 证书对客户端的身份

进行验证。
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参见

带有与 TCON_IP_v4 结构相符的连接参数 (页 152)
两个 S7-1500 CPU 之间的安全 OUC (页 405)

基于 TCON_QDN 的连接参数 (S7-1500)

连接描述数据块 
要组态基于完全限定域名的 TCP 和 UDP 通信连接，可使用带有连接描述 DB（结构符合 
TCON_QDN 要求）的以下 CPU：
• S7-1200 CPU（固件版本 V4.4 及以上版本）

• S7-1500 CPU（固件版本 V2.0 及以上版本）

在 TCON 的背景数据块中，连接参数 CONNECT 内包含对所用数据块的引用。

说明

TCON_DNS 结构

TCON_QDN 将替代 TCON_DNS。因此，只能使用结构符合 TCON_QDN 的连接说明数据块。
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基于 TCON_QDN 的连接描述结构

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 
1

interface_id HW_ANY 0 S7-1200 CPU（固件版本 V4.4 及以上版本） / S7-1500 
CPU（固件版本 V2.8 及以上版本）：

• 已插入 CP 的 InterfaceId：
– S7-1500（固件版本 V2.2 及以上版本）的 CP
– S7-1200（固件版本 V3.2 及以上版本）的 CP
– ET 200SP（固件版本 V2.1 及以上版本）的 CP

• 0（仅 S7-1500 CPU 估计版本 V2.8 及以上版本）：

连接建立后，将分配给第一个 PROFINET 接口。一

旦连接成功建立，将立即分配给所用的 PROFINET 接
口。

V4.4 之前版本的 S7-1200-CPU/固件 V2.8 之前版本的 
S7-1500-CPU：
• 参数无关

• 在 S7-1500 CPU 固件版本 2.0 及以上版本中，以下

规则适用：连接建立后，将分配给第一个 PROFINET 
接口。一旦连接成功建立，将立即分配给所用的 
PROFINET 接口。

2 到 
3

id CONN_OUC 1 引用该连接（值范围：1 到 4095）。

对于 TCON 指令，必须在 ID 中指定该参数的值。 
4 connection_type BYTE 11 连接方式： 

• 11：TCP（十进制 11 = 十六进制 0x0B）
• 19：UDP（十进制 19 = 十六进制 0x13）
出于兼容性和移植性考虑，CPU S7-1500 同样支持基于 
TCON_Param 结构的连接描述 DB 值。对于 TCP 连接方

式，条目 17 同样有效（十进制 17 = 十六进制 0x11）。

5 active_establishe
d

BOOL TRUE 连接建立类型的标识符：

• FALSE：建立被动连接

• TRUE：建立主动连接

6 到 
261

remote_qdn STRING - 伙伴端的 Fully qualified domain name，必须以“.”结
尾。

请注意，在 SIMATIC 网络中，该名称（含句点）不得超

过 254 个字符。
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

262 
到 
263

remote_port UINT 2000 远程连接伙伴的端口号（取值范围：对于固件版本 < 
V3.0 的 S7-1200 和 S7-1500，值范围为 1 至 49151；
对于固件版本为 V3.0 及以上的 S7-1500，则为 1 至 
65535。建立被动连接时还允许使用 0）。

264 
到 
265

local_port UINT 2000 本地连接伙伴的端口号（取值范围：对于固件版本 < 
V3.0 的 S7-1200 和 S7-1500，值范围为 1 至 49151；
对于固件版本为 V3.0 及以上的 S7-1500，则为 1 至 
65535。建立主动连接时还允许使用 0）。

基于 TCON_QDN_SEC 的连接参数 (S7-1500)

连接描述数据块 
要通过 Secure Communication 组态基于完全限定域名的 TCP 通信连接，可使用带有连接描

述 DB（采用 SDT TCON_QDN_SEC 的结构）的以下 CPU：
• S7-1200-CPU（自固件 V4.4 起）

• S7-1500-CPU（自固件 V2.0 起）

说明

基于全限定域名的 TCP 或 UDP 非安全连接

同样可使用 TCON_QDN_SEC SDT 组态一个基于全限定域名的 TCP 或 UDP 非安全连接。

在 TCON 的背景数据块中，连接参数 CONNECT 内包含对所用数据块的引用。

基于 TCON_QDN_SEC 的连接描述结构

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 
271

ConnPara TCON_QDN - 连接参数

 
272 ActivateSecureC

onn
BOOL FALSE 激活该连接的安全通信

如果该参数的值为 FALSE，则将忽略后面的安全参数。

此时，可建立一个非安全的 TCP 或 UDP 连接。 
273 TLSServerReqCli

entCert 
BOOL FALSE 仅用于服务器端：TLS 客户端需要具有 X.509-V3 证书
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

274 
到 
275

ExtTLSCapabilitie
s

WORD 16#0 • 第 0 位：仅用于客户端。置位意味着客户端将验证

服务器 X.509-V3 证书中的 
subjectAlternateName，从而对该服务器的身份进

行检查。在建立连接后对证书进行检查。

• 位 1 到 15：预留，用于后期升级

276 
到 
279

TLSServerCertRe
f

UDINT 0 • 服务器端：服务器上 X.509-V3 证书的 ID
• 客户端：X.509-V3 证书（通常为 CA 证书）的 ID，

TLS 客户端使用该 ID 验证 TLS 服务器的身份。如果

该参数为 0，则 TLS 客户端将使用客户端证书中心

当前加载的所有 (CA) 证书对服务器的身份进行验证。

280 
到 
283

TLSClientCertRef UDINT 0 • 客户端：服务器上 X.509-V3 证书的 ID
• 服务器端：X.509-V3 证书（或 X.509-V3 证书组）

的 ID，TLS 服务器使用该 ID 验证 TLS 客户端的身

份。如果该参数为 0，则 TLS 服务器将使用服务器

证书中心当前加载的所有 (CA) 证书对客户端的身份

进行验证。

参见

基于 TCON_QDN 的连接参数 (页 156)
两个 S7-1500 CPU 之间的安全 OUC (页 405)
S7-1500 CPU（作为 TLS 客户端）和外部 PLC（作为 TLS 服务器）之间的安全 OUC (页 409)
S7-1500 CPU（作为 TLS 服务器）和外部 PLC（作为 TLS 客户端）之间的安全 OUC (页 411)
通过电子邮件实现的安全 OUC (页 418)

带有符合 TCON_IP_RFC 的结构的连接参数 (S7-1200, S7-1500)

连接描述数据块 
S7-1200 V4.0 和更高版本以及 S7-1500 的 CPU 可通过带有与 TCON_IP_RFC 结构相符的连接

描述 DB 为 ISO-on-TCP 通信连接进行参数分配。 TCON_IP_RFC 的固定数据结构包含了建立

连接所需的全部参数。 使用 TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 指令时，将根据开放式用户通信的

连接组态情况自动为新连接创建连接描述数据块。

TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 相应背景数据块中的 CONNECT 连接参数包含对所用数据块的

引用。
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符合 TCON_IP_RFC 的连接描述结构 

字节 参数 数据类型 启动值 说明

0 … 
1

interface_id HW_ANY 64 本地接口的硬件标识符（取值范围： 0 - 65535）。

2 … 
3

id CONN_OUC 1 引用该连接（值范围： 1 - 4095）。

对于 TSEND_C、TRCV_C 或 TCON 指令，必须在 ID 中
指定该参数的值。 

4 connection_type BYTE 12 连接类型 12： ISO-on-TCP (12 dec = 0x0C hex)
出于兼容性和移植方面的考虑，CPU S7-1500 同样允许

使用结构符合 TCON_Param 的连接描述 DB 的值。 对
于 ISO-on-TCP 连接类型，条目 18 同样有效 (18 dec = 
0x12 hex)。

5 active_establishe
d

BOOL TRUE 连接建立类型的标识符：

• FALSE： 被动连接建立

• TRUE： 主动连接建立

8 … 
11

remote_address BYTE 类型

的 ARRAY 
[1..4]

- 伙伴端点的 IP 地址，例如，192.168.0.1： 
• addr[1] = 192
• addr[2] = 168
• addr[3] = 0
• addr[4] = 1

12 
… 45

remote_tselector TSelector - 远程连接伙伴的 TSelector：
• TSelLength = 取值范围 0 到 32，作为 UINT
• TSel[1-32] = 取值范围 0 到 255，单位为字节

46 
… 79

local_tselector TSelector - 本地连接伙伴的 TSelector：
• TSelLength = 取值范围 0 到 32，作为 UINT
• TSel[1-32] = 取值范围 0 到 255，单位为字节

参见

面向连接协议的工作原理 (页 146)
连接参数描述 (页 138)
回读连接描述参数功能 (页 167)
连接组态概述 (页 133)
TSAP 结构 (页 168)
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TCON_Phone 的连接参数 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

进行远程控制连接的系统数据类型 TCON_...
TCON_PHONE 可用作以下连接方式中的连接技术：

• 在 S7‑1200 的无线移动式 CP 中，通过 TCON / TDISCON / TSEND 或 TSEND_C 实现的 Open 
User Communication 与传输 SMS 的连接。

• 对于 CP 1242‑7，则为采用 TC_CON 实现的与 SMS 客户端的远程控制连接。

要使用上述指令建立通信连接，此类连接技术中需在相关指令中使用 CONNECT 参数。

此类连接技术由系统数据类型 (SDT) TCON_Phone 的结构进行定义。相应 SDT 结构中包含有

连接远程通信伙伴时所需的参数。

创建 TCON_Phone 类型的数据块

该数据块的数据类型需要在键盘上手工输入，且不会显示在选择列表中。输入数据类型时，

无需区分大小写。

要创建数据块，请按以下步骤操作：

1. 创建一个具有“标准”块访问的“全局 DB”类型的数据块。
为此，禁用块属性（快捷菜单）中“属性”(Attributes) 选项卡下的“优化访问”(Optimized 
access) 属性。

2. 在数据块的参数组态表格中，创建一个 SDT。
3. 在数据块声明表的数据类型单元格中，输入以下名称： TCON_Phone

SDT 及其参数随即创建（见下文）。

4. 完成后续参数组态。

在此，预留的位不显示。

用于 SMS 连接的系统数据类型 TCON_Phone

说明

SMS 文本

• 使用 TC_SEND 指令的 DATA 参数访问待发送 SMS 消息的编程 SMS 文本。

• 通过 TC_RECV 指令的 DATA 参数将接收的 SMS 消息的文本分配到 CPU 的地址区域。
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表格 1-2 TCON_Phone 的参数

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 InterfaceId HW_ANY   指向本地接口（CP 的远程控制接口或以太网接

口 > “硬件标识符”(Hardware identifier)）
2 ... 3 ID CONN_OUC 1...07FFh 指向本地的无线移动连接。此 ID 在 CPU 中分

配，且必须唯一。

有关 CP 1242-7 建立远程控制连接的注意事项：

此次所用的值需与 TC_CON 指令中参数 ID 对应

的值相同。

4 ConnectionType Byte W#16#0E 协议选项 14 (Eh)：SMS 连接

5 ActiveEstablished Bool   待建立连接类型的标识符（与 CP 1242-7 无
关）：

• 0：建立被动连接（与此处无关）

• 1：建立主动连接

6...7 - - - - reserviert -
8 ... 
31

PhoneNumber String[22]   连接伙伴的呼叫号码

允许值：加号 (+) 和数字

注意网络提供商为相关电话号码的国际拨号码分

配的准确符号（“+”号或零）。

有关 CP 1242-7 建立远程控制连接的注意事项：

如果未输入 PhoneNumber 参数，则不指定任何

连接伙伴，所有授权的连接伙伴都可接收到 
SMS 消息。

如果未指定任何条目，TC_RECV 在启动过程中将

首先传送 早接收到的 SMS 消息。

TCON_FDL 的连接参数 (S7-1200, S7-1500)

用于 FDL 连接技术的系统数据块 (SDT)
为对 CM 1542‑5 的 FDL 连接进行参数化，需要使用 TCON_FDL 的具有 SDT 的连接描述数据

块。STD 的固定数据结构包含了建立连接所需的全部参数。已在所创建的数据块中创建了连

接描述 SDT。
TSEND_C 或 TRCV_C 的背景数据块连接参数 CONNECT 包含对所使用数据块的引用。
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可建立以下类型的 FDL 连接：

• 组态的 FDL 连接

这些连接类型已在 STEP 7 程序编辑器中进行组态，请参见 AUTOHOTSPOT。将 TSEND_C 
和 TRCV_C 用作块。

– 指定的连接

两个主站之间已完全组态的连接

– 未指定的连接

带有未指定伙伴的已组态连接

• 已编程的 FDL 连接

这些连接类型无法在 STEP 7 程序编辑器中进行组态。这些连接类型需要同时调用 TCON 
指令与 TSEND/TRCV 或 TUSEND/TURCV。
– 未指定的第 2 层连接

具有自由的第 2 层访问且带有未指定伙伴的已编程 FDL 连接

– 广播连接

带所有已连接伙伴的连接

– 组播连接

带多个已定义伙伴的连接

如果需要各个连接类型的特定设置，请参见 SDT 的后续参数。

用于已组态连接的连接描述“TCON_FDL”的结构

下表列出了以下组态 FDL 连接的连接参数：

• 指定的连接

• 未指定的连接

字节 参数 数据类型 取值范围/起
始值

说明

0 … 
1

InterfaceId HW_ANY 0 .. 65535 本地接口的硬件标识符

 
2 … 
3

ID CONN_OUC 0 .. 4095 根据连接组态对该连接进行的引用

4 ConnectionType Byte 15 连接类型：0x15（十进制 21），用于 FDL
5 ActiveEstablishe

d
Bool FALSE 建立连接的方式所对应的 ID

• FALSE：建立被动连接

• TRUE：建立主动连接

此参数值未进行进一步处理。
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字节 参数 数据类型 取值范围/起
始值

说明

5 ServiceId Byte 0 .. 2 数据传送服务的标识符

• 0：默认情况下，根据在连接描述中组态的接收器自

动选择服务

在该设置下，仅 SDA 用于已组态的连接。

• 1： Send Data Acknowledged (SDA) - 用于两个主站

之间的主动连接

该设置用于未指定的连接。

• 2： Send Data Non-Acknowledged (SDN) - 用于组

播/广播

6 … 
9

RemotePBAddres
s

Byte 0 .. 126 连接伙伴的 PROFIBUS 地址

• 用于连接组态所指定的连接。

• 必须明确说明用于未指定的连接。

6 … 
9

LocalPBAddress Byte 0 .. 126 自身（本地）PROFIBUS 地址

由接口组态自动分配。

10 
… 11

RemoteLSAP Byte 2 .. 32 连接伙伴的 LSAP (link layer service access point)
必须明确说明用于组态的连接。

12 
… 13

LocalLSAP Byte 2 .. 32 自身（本地）LSAP
必须明确说明用于组态的连接。

用于已编程连接的连接描述“TCON_FDL”的结构

下表列出了以下编程 FDL 连接的连接参数：

• 未指定的第 2 层连接

• 广播连接

• 组播连接

字节 参数 数据类型 取值范围/起
始值

说明

0 … 
1

InterfaceId HW_ANY 0 .. 65535 本地接口的硬件标识符

 
2 … 
3

ID CONN_OUC 0 .. 4095 对本连接的引用

引用 TCON 生成的 ID 值。

指定参数 ID 对应的 TSEND/TRCV 或 TUSEND/TURCV 的
值。
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字节 参数 数据类型 取值范围/起
始值

说明

4 ConnectionType Byte 15 连接类型：0x15（十进制 21），用于 FDL
5 ActiveEstablishe

d
Bool FALSE 建立连接的方式所对应的 ID

• FALSE：被动连接建立

• TRUE：主动连接建立

此参数值未进行进一步处理。

5 ServiceId Byte 0 .. 2 数据传送服务的标识符

• 0：自动选择服务。不用于已编程的连接。

• 1： Send Data Acknowledged (SDA) - 用于两个主站

之间的主动连接

• 2： Send Data Non-Acknowledged (SDN) - 用于组

播/广播

对于已编程的连接，必须设定为“1”或“2”。
6 … 
9

RemotePBAddres
s

Byte 0 .. 127 连接伙伴的 PROFIBUS 地址

指定使用 TSEND 或 TUSEND 时的地址。

该值由用户程序进行设置，用于 TRCV 或 TURCV。
• 对于广播/组播：127

6 … 
9

LocalPBAddress Byte 0 .. 126 自身（本地）PROFIBUS 地址

由接口组态自动分配。

10 
… 11

RemoteLSAP Byte 2 .. 32, 63 连接伙伴的 LSAP (link layer service access point)
指定使用 TSEND 或 TUSEND 时的地址：

• 对于未指定的第 2 层连接： 2 .. 32
• 对于广播：63
• 对于组播：使用与“LocalLSAP”相同的值。

该值由用户程序进行设置，用于 TRCV 或 TURCV。
12 
… 13

LocalLSAP Byte 2 .. 32 自身（本地）LSAP
将由相关程序进行分配。

端口号的分配 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介

TCP 和 UDP 通信使用端口作为网络地址的一部分。每个连接都有两个端口，一个端口位于

客户端侧，另一个端口位于服务器侧。可用端口号为 0 到 65535。
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对于可编程连接的端口号，固件版本 < V3.0 的 S7-1200 和 S7-1500 允许使用 1 到 49151 的
值，固件版本为 V3.0 及以上的 S7-1500 允许使用 1 到 65535 的值。用户可以指定该范围

内的任何一个端口号。创建开放式用户通信时，系统会自动分配值 2000 作为端口号。建立

被动连接时仍可以使用值 0 作为远程端口，建立主动连接时使用值 0 作为本地端口。

说明

端口号必须唯一。如果端口号被分配两次，连接组态或对应的块调用将被拒绝，并显示错

误。 

端口号总览 
下表总结了常用的端口号。

端口号 说明

0 到 1023 “常用端口”或系统端口

1024 … 65535 已注册端口或用户端口

49152 到 65535 动态端口或“私有端口”

说明

用户通常指定值 0 作为 UDP/TCP 的主动连接端点的本地端口。此时，CPU 操作系统将选择

下一个 49151 以上的可用端口。对于被动连接端点，伙伴端口的默认值通常为 0。对应的

参数在连接组态中禁用。

使用 OUC 服务器时建立被动连接

对于 OUC 服务器应用，CPU 会等待远程伙伴建立连接（建立被动连接）。

远程伙伴可寻址的 CPU 本地端口范围：

• 使用 TCON 指令编写的连接：

– 对于固件版本 < V3.0 的 S7-1200 和 S7-1500，值范围为 1 至 49151
– 对于固件版本 V3.0 及以上的 S7-1500，为 1...65535

• 通过 TIA Portal 组态的连接：1 到 65535

使用 OUC 客户端时建立主动连接

对于 OUC 客户端应用，CPU 会建立到远程伙伴的连接（建立主动连接）。 
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可使用的 CPU 本地端口范围：

• 通过 TCON 指令编写的用户自定义连接： 
– 对于固件版本 < V3.0 的 S7-1200 和 S7-1500，值范围为 1 至 49151
– 对于固件版本 V3.0 及以上的 S7-1500，为 1...65535

• 使用 CPU 动态管理的 TCON 指令编写的连接：49152 到 65535
• 通过 TIA Portal 组态的用户自定义连接：1 到 65535：

参见

连接参数描述 (页 138)
创建和分配连接参数 (页 142)

回读连接描述参数功能 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

更改连接描述中的参数值   
与开放式用户通信的连接一一对应的连接描述通过连接组态输入到连接描述数据块中。

可以不通过连接组态在用户程序中更改连接描述数据块的参数值。 随后可通过连接组态回

读包含更改值的连接描述数据块。 在“属性 > 组态 > 连接参数”(Properties > Configuration 
> Connection parameters) 下，巡视窗口仅显示连接描述 DB 中所存储的连接参数。

说明

如果未在处理指令 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C，并且未建立引用的连接，则只能在运行的

用户程序中更改值。

连接组态不支持（只能通过偏移引用来进行查找的）数据块类型（例如，全局数据块）的连

接描述的嵌套输入。

不能更改连接描述的结构。

回读各个连接参数的功能   
对于 TCP 或 ISO-on-TCP 连接中的通信伙伴的“Address”参数，其显示的 IP 地址来自于连接描

述的“rem_staddr”参数。
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以下值也可以从连接描述重新装载：

• 连接类型

• 本地连接 ID
• 主动/被动连接建立（仅限 UDP）
• 本地 TSAP（仅限 ISO-on-TCP）
• 伙伴 TSAP（仅限 ISO-on-TCP）
• 本地端口（仅限 TCP 和 UDP）
• 伙伴端口（仅限 TCP）
通信伙伴的连接 ID 参数值、连接数据以及连接建立，都不包含在本地连接描述数据块的连

接描述中。 因此，在重新打开连接组态时无法显示这些参数。 伙伴的连接建立是由本地连

接建立而产生的，所以也会显示出来。

可随时在“伙伴”(Partners) 下拉列表框中选择新的通信伙伴。

将项目中识别的 CPU 选为指定的通信伙伴时，连接 ID 和连接数据相应的输入选项将再次显示。

参见

带有与 TCON_Param 结构相符的连接参数 (页 149)
连接参数描述 (页 138)

TSAP 结构 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介   
对于 ISO-on-TCP 连接，必须同时为两个通信伙伴分配传输服务访问点 (TSAP, Transport 
Service Access Point)。 创建了 ISO-on-TCP 连接后，系统会自动分配 TSAP ID。 要确保 TSAP 
ID 在设备中唯一，可以在连接参数分配中更改预分配的 TSAP。
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TSAP 的结构     
分配 TSAP 时，必须遵守某些规则。 TSAP 必须包含一定数量的字节，这些字节可以十六进

制值 (TSAP-ID) 或 ASCII 字符 (ASCII-TSAP) 的形式显示和输入：

在相应输入域中输入或更改 TSAP-ID 或 ASCII-TSAP 后，它们也总是能够以另一种显示格式生

效。

如果 TSAP 包含无效的 ASCII 字符，则 TSAP 将只显示为 TSAP-ID，而不显示为 ASCII-TSAP。 
创建连接后就是如此。 前两个十六进制字符作为 TSAP-ID，用来标识通信类型和机架/插槽。 
因为这些字符对于 CPU 是无效 ASCII 字符，所以在这种情况下不显示 ASCII-TSAP。

除了遵守 TSAP 在长度和结构方面的规则外，还必须确保 TSAP-ID 是唯一的。所分配的 TSAP 
不会自动具有唯一性。
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TSAP 的长度和内容

具有 TSAP 扩展的 TSAP-ID 的结构：

• 适用于 CPU S7-1200 固件 V1
长度 = 2 到 16 个字节

x_tsap_id[0] = 0xE0（开放式用户通信）

x_tsap_id[1]（位 0 到 4）= CPU 的插槽号

x_tsap_id[1]（位 5 到 7）= CPU 的机架号

x_tsap_id[2...15] = 任何字符（TSAP 扩展，可选）

（x = loc（本地）或 x = rem（伙伴））

• 适用于 CPU S7-1500 和 S7-1200 固件 V2 及更高版本

长度 = 2 到 16 个字节

x_tsap_id[0] = 0xE0（开放式用户通信）

x_tsap_id[1] = 0x00 到 0xFF
x_tsap_id[2...15] = 任何字符（TSAP 扩展，可选）

（x = loc（本地）或 x = rem（伙伴））

作为 ASCII TSAP 的 TSAP ID 的结构：

• 适用于 CPU S7-1200 固件 V1
长度 = 3 到 16 个字节

x_tsap_id[0...2] = 3 个 ASCII 字符（0x20 到 0x7E）
x_tsap_id[3...15] = 任何字符（可选）

（x = loc（本地）或 x = rem（伙伴））

• 适用于 CPU S7-1200 固件 V2 及更高版本

长度 = 3 到 16 个字节

主动连接的 x_tsap_id[0...2] = 3 个 ASCII 字符（0x00 到 0xFF）或任何位字符串*
被动连接的 x_tsap_id[0...2] = 3 个 ASCII 字符（0x20 到 0x7E）或任何位字符串*
x_tsap_id[3...15] = 任何字符（可选）

（x = loc（本地）或 x = rem（伙伴））

• 适用于 S7-1500 CPU
长度 = 3 到 16 个字节

x_tsap_id[0...2] = 3 个 ASCII 字符（0x00 到 0xFF）或任何位字符串*
x_tsap_id[3...15] = 任何字符（可选）

（x = loc（本地）或 x = rem（伙伴））

* ASCII 字符串不得以“SIMATIC-”开头
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下表列出了各种 TSAP-ID 的示意性结构：

TSAP-ID tsap_id_len tsap_id[0] tsap_id[1] tsap_id[2] tsap_id[3..15]
...具有扩展

（CPU S7-1200 固件 
V1）

2 到 16 个字节 0xE0 0x01 或
0x02 或
0x00*

扩展

（可选）

扩展

（可选）

...具有扩展

（CPU S7-1500、
S7-1200 固件 V2 及更

高版本）

2 到 16 个字节 0xE0 0x00...0xFF 扩展

（可选）

扩展

（可选）

...ASCII-TSAP 形式

（CPU S7-1200 固件 
V1）

3 到 16 个字节 0x20...0x7E 0x20...0x7E 0x20...0x7 任意

（可选）

*正常情况下，S7-1200 CPU 插入到机架 0 和插槽 1 中，S7-300/400 CPU 插入到机架 0 和
插槽 2 中。因此，带有扩展的 TSAP ID 的第二个位置的值可以为十六进制值 01 或 02。 如
果连接伙伴是未指定的 CPU（例如第三方设备），则还允许对插槽地址使用十六进制值 00。

说明

对于未指定的通信伙伴，本地 TSAP-ID 和伙伴 TSAP-ID 的长度可以为 0 到 16 个字节，其中

允许使用 00 到 FF 之间的所有十六进制值。

用于输入 ASCII TSAP 的 ASCII 代码表       
使用从 20 到 7E 的十六进制值输入 ASCII TSAP 时，只允许输入以下字符：

代码 ..0 ..1 ..2 ..3 ..4 ..5 ..6 ..7 ..8 ..9 ..A ..B ..C ..D ..E ..F
2..   ! " # $ % & ’ ( ) * + , - . /
3.. 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 : ; < = > ?
4.. @ A B C D E F G H I J K L M N O
5.. P Q R S T U V W X Y Z [ \ ] ^ _
6.. ` a b c d e f g h i j k l m n o
7.. p q r s t u v w x y z { | } ~  
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参见

TSAP 分配的示例 (页 172)
连接参数描述 (页 138)
创建和分配连接参数 (页 142)

TSAP 分配的示例 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
以下示例显示了从不同方面对 S7-1200/1500 CPU（插槽 1 上的 CPU）的 TSAP 的处理： 
• 示例 1： 为 PLC-PLC 通信创建新连接

• 示例 2： 输入本地 ASCII-TSAP
• 示例 3： 在 TSAP-ID 中输入 TSAP 扩展

• 示例 4： TSAP-ID 的错误编辑

• 示例 5： 通过“TSAP-ID”输入域输入 ASCII-TSAP

示例 1： 为 PLC-PLC 通信创建新连接

使用两个用于开放式用户通信的 PLC 创建新连接后，系统将立即自动分配 TSAP 扩展

“ISOonTCP-1”。
该 TSAP 扩展会产生 TSAP-ID E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2D.31，这会被自动输入到连

接描述数据块以及本地和伙伴 TSAP 的输入域中。 ASCII-TSAP 的输入域为空白：

  本地 TSAP 伙伴 TSAP
TSAP (ASCII)    
TSAP-ID E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2

D.31
E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2
D.31

您可以随时更改 TSAP-ID 和 ASCII-TSAP 输入域中的这些值。 
TSAP-ID 的输入域显示了连接描述数据块中所存储的完整 TSAP。 具有 TSAP 扩展的 TSAP-ID

（限制为 16 个字符）不会显示在“TSAP (ASCII)”输入域中，因为字符 E0 不是 ASCII-TSAP 的有

效字符。

如果显示的 TSAP-ID 是有效 ASCII-TSAP，它将显示在“TSAP (ASCII)”输入域中。

更改 TSAP-ID 和 ASCII-TSAP 的输入域会影响其它域。
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示例 2： 输入本地 ASCII-TSAP
如果已创建新连接并在“TSAP (ASCII)”输入域中为本地 TSAP 分配了 ASCII 值（例如，

“ISOonTCP-1”），则将自动创建 终的 TSAP-ID。
退出“TSAP (ASCII)”输入域后，系统将自动检查 ASCII 字符数是否符合限值（3 到 16 个字符）

并将所生成的 TSAP-ID 输入到相应的输入域中：

  本地 TSAP 伙伴 TSAP
TSAP (ASCII) ISOonTCP-1  
TSAP-ID 49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2D.31 E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2

D.31

示例 3： 在 TSAP-ID 中输入 TSAP 扩展

如果在创建连接并在本地 TSAP-ID 的输入域中输入 ASCII-TSAP（请参见示例 1 和 2）后，用

户将前 “E0.01”添加到 TSAP 值中，则在退出该输入域后将不再显示 ASCII-TSAP。

  本地 TSAP 伙伴 TSAP
TSAP (ASCII)    
TSAP-ID E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2

D.31
E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2
D.31

一旦退出 TSAP-ID 的输入域，系统就会自动执行检查以确定 TSAP-ID 的第一个字符是否是有

效的 ASCII 字符。 由于 TSAP-ID 中此时所显示的字符“E0”对于 ASCII-TSAP 不是有效字符，因此

“TSAP (ASCII)”输入域不再显示 ASCII-TSAP。
如果使用的是有效的 ASCII 字符，接下来就会检查是否符合 2 到 16 个字符的长度规范。

示例 4： TSAP-ID 的错误编辑

如果从以“E0.01”开头的“TSAP-ID”中删除十六进制值“E0”，TSAP-ID 此时将以“01”开头，因此

不再符合这些规则且无效：

  本地 TSAP 伙伴 TSAP
TSAP (ASCII)    
TSAP-ID 01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2D.3

1
E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2
D.31

退出输入域后，将会输出一条消息，因为该 TSAP-ID 既不是有效的 ASCII-TSAP（第一个值必

须是 20 到 7E 范围内的十六进制值），也不是有效的 TSAP-ID（第一个值必须是标识符“E0”）。
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示例 5： 通过“TSAP-ID”输入域输入 ASCII-TSAP
在示例 4 中，如果删除值“E0”后又从错误的 TSAP-ID 中删除值“01”，则 TSAP-ID 将以十六进

制值 49 开头。该值在 ASCII-TSAP 的允许值范围内：

  本地 TSAP 伙伴 TSAP
TSAP (ASCII)    
TSAP-ID 49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2D.31 E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2

D.31

退出输入域后，TSAP-ID 将被识别为有效的 ASCII-TSAP，而所生成的 ASCII-TSAP“ISOonTCP-1”
将被写入到“TSAP (ASCII)”输入域中。

参见

TSAP 结构 (页 168)
连接参数描述 (页 138)

组态 HMI 连接

有关组态连接的简介

定义  
连接定义的是为执行通信服务而对两个通信伙伴进行的逻辑分配。 连接定义了以下方面：

• 涉及的通信伙伴

• 连接类型（例如 HMI 连接）

• 特殊属性（例如，连接是否是永久建立，或是否是在用户程序中动态建立和终止，以及

是否要发送状态消息）

• 连接路径

连接组态须知

连接组态期间，需要为 HMI 连接分配一个本地连接名称作为唯一的本地标识。

在网络视图中，除显示“网络概览”(Network overview) 选项卡之外，还会显示“连

接”(Connections) 选项卡。 该选项卡包含连接表。 此连接表中的每一行都表示一个组态的

连接（例如 HMI 设备与 PLC 之间的连接）及其属性。
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连接资源使用须知

简介

每个连接都需要连接资源，用于所涉及设备上的端点和/或转换点。连接资源的数目取决于

设备。

如果通信伙伴的所有连接资源均已分配，则不能建立新的连接。当连接表中新创建的连接具

有红色背景时，显然就是这种情况。组态随后便会不一致且无法进行编译。

HMI 连接

对于通过集成 PN 接口建立的 HMI 连接，HMI 设备每个 HMI 连接的端点都会占用一个连接

资源。 
连接伙伴 (PLC) 也需要一个连接资源。 
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包含已组态连接信息的视图

通过以下所述的视图可以对有关组态和检查通信连接的所有信息和功能进行全面访问。

• 网络视图中的连接显示

• 连接表

• 巡视窗口中的连接“属性”(Properties) 选项卡
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优点

这些视图中显示的信息始终按照当前的用户操作保持 新。这表示：

• 连接表会显示所创建的所有连接。

• 如果已在连接表中选择一个连接：

– 将在网络视图中以图形方式显示连接路径。

– 巡视窗口中的“属性”(Properties) 选项卡将显示此连接的参数。

连接表

连接表提供以下功能：

• 列出项目中的所有连接

• 选择一个连接，然后会在网络视图中显示与其关联的连接

• 更改连接伙伴

• 显示状态信息

巡视窗口中的连接“属性”(Properties) 选项卡

属性对话框具有以下含义：

• 显示连接参数

• 显示连接路径

• 随后可使用“查找连接路径”(Find connection path) 按钮指定连接

创建新连接

创建连接 - 备选项

有以下选项可用于在网络视图中创建连接：

• 图形连接

组态

• 交互连接组态

可在以下章节中找到此操作的各个步骤。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 177



要求和结果

已经创建具有 CPU 的设备和 HMI 设备，用户要在网络视图中组态这些设备之间的连接。

指定连接

如果所选连接类型的两个伙伴都在同一网络上联网，则使用两个通信伙伴的图形或交互选择

来创建全指定连接。

该连接将自动输入到 HMI 设备的连接表中。 同时会为该连接分配一个本地连接名称。

下面的示意图显示了具有已联网设备的已组态连接：

以图形方式创建新连接

以图形方式组态连接

使用图形连接组态时，系统会根据需要要求用户定义连接路径。 在当前组态中选择要连接

的设备。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

178 编程和操作手册, 11/2022



自动确定连接路径

要以图形方式创建连接，请按以下步骤操作：

1. 单击“连接”(Connections) 按钮。

您所选连接类型的连接模式随即激活。
您将从以下变化中看到这点：
项目中可用于所选连接类型的设备在网络视图中以彩色高亮显示。

2. 按住鼠标按钮，并将鼠标指针从连接发出的设备拖到连接终止的设备。

3. 在目标设备上释放鼠标按钮以在这两个设备之间创建连接。

结果

• 创建了指定的连接。

• 连接路径高亮显示。

• 连接将输入到连接表中。

交互创建新连接

交互组态连接

定义本地设备及其连接伙伴。

步骤

要交互创建连接，请按照以下步骤操作：

1. 在要创建为其连接的连接伙伴的快捷菜单中，选择“创建新连接”(Create new connection) 命
令。
将打开“创建新连接”(Create new connection) 对话框。 

2. 选择伙伴端点。
在对话框的右窗格中，将显示适合所选端点的可能连接路径（如果适用）。 不完整路径（例
如，未指定的 CPU 的不完整路径）将以红色背景上的感叹号进行标记。 

3. 要关闭对话框，可单击“确定”(OK)。 
要接受已组态的连接以及要另外组态到其它端点的连接，可单击“应用”(Apply)。
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在网络视图中工作

高亮显示网络视图中的连接路径和伙伴

要在网络视图中显示所有或某些连接类型的连接伙伴，请执行如下操作：

1. 单击“连接”(Connections) 按钮。

2. 对于要在网络视图中显示其连接伙伴的 HMI 设备，在其快捷菜单中选择“高亮显示连接伙
伴”(Highlight connection partners) 命令。

3. 在随后出现的菜单中，选择“所有连接伙伴”(All connection partners)。
本地设备以及目标设备的 CPU 将被选中。 本地连接伙伴将显示指向右侧的箭头，而远程连接
伙伴将显示指向左侧的箭头。

4. 要打开包含目标设备信息的列表，可单击本地设备的相应箭头。 此附加功能在有些设备不可
见的复杂网络组态中很有用。

说明

可以显示在网络视图的当前显示范围中看不到的其中一个连接伙伴。 在显示的列表中单击

通信伙伴。 结果： 显示内容将会移动，以使该连接伙伴变为可见状态。

参见

以图形方式创建新连接 (页 178)

使用连接表

用于表格的基本功能

连接表支持下列用于编辑表格的基本功能：

• 更改列宽

• 使用工具提示显示列、行或单元格的含义。
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更改列宽

要根据内容调整列宽，以显示行中的所有文本，请按以下步骤操作：

1. 在连接表的标题中，将光标放置在要优化的列的右侧，直到光标形状变成两条平行线（如同
您要使用光标拖动列来更改列宽那样）。

2. 双击该点。

或

1. 打开表标题上的快捷菜单。

2. 单击

– “优化列宽”(Optimize column width) 或
– “优化所有列的宽度” (Optimize width of all columns)。

对于过窄的列，当将光标暂停在相应区域上时，会显示该区域的全部内容。

显示/隐藏列

可以通过连接表的标题的快捷菜单来控制表格各列的显示。 通过快捷菜单中的“显示/隐藏

列”(Show/hide columns) 条目可以显示可用列的总览。 使用复选框来控制列的显示和隐藏。

使用光标键在连接表内移动

可使用向上和向下光标键从连接表中选择连接；选定的连接会被标记并在网络视图中高亮显

示。

更改连接属性

在某些情况下，可直接编辑连接表中显示的参数。 要更改连接的名称，无需浏览到巡视窗口。

更改连接伙伴

可以更改连接的连接伙伴，操作如下：

1. 选择连接。

2. 在“伙伴”(Partner) 列中，从打开的下拉列表中选择新连接伙伴。

删除连接

可通过网络视图或连接表删除已组态连接。

在网络视图中，可删除每个操作中高亮显示的连接。 在连接表中，可删除每个操作中的一

个或多个连接。
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步骤

要删除连接，请按以下步骤操作：

1. 选择要删除的连接：

– 在网络视图中：选择要删除的连接。

– 在连接表中：选择要删除的连接行（可以多选）。

2. 单击鼠标右键，打开快捷菜单。

3. 选择“删除”(Delete) 命令。

结果

所选连接已完全删除。

复制连接

简介

连接不会被单独复制，而是始终与项目或设备一起复制。

您可以复制：

• 整个项目

• 在项目内或项目间复制一个或多个设备

复制项目

复制项目时，同时还会复制所有已组态连接。由于连接保持一致，因而不要求对已复制的连

接进行任何设置。

复制设备

如果复制已组态了连接的设备（HMI 设备），相应的连接也将被复制。要完成连接路径，仍

必须先完成联网。 
带 V.10 固件的 S7-1200 CPU 只是用于连接的服务器，其自身不包含连接组态。 所以，当复

制带 V1.0 固件的 S7-1200 CPU 时，没有连接被复制。 

不一致连接 - 没有分配的连接

对于不一致连接，连接数据的结构被破坏，或连接在项目环境中不起作用。 
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不一致连接无法进行编译和装载 - 不能操作这类连接。 
在连接表中，不一致连接以红色标记。

引起不一致连接的可能原因

• 删除或更改硬件配置。

• 项目中缺少连接所需的接口网络链接。

• 连接资源过多

• 由于内存不足，备份数据时出错

• 在没有伙伴地址信息的情况下，连接到未指定连接伙伴。

编译后，可在“编译”(Compile) 选项卡（编辑 > 编译）中找到有关不一致原因的详细信息。 

解决方法

如果通过打开连接属性、在组态中更改或撤消属性也无法修复连接，则可能必须删除该连接

然后重新创建。 

HMI 连接的常规设置

常规连接参数

常规连接参数在该连接属性下的“常规”(General) 参数组中显示；这些连接参数标识本地连

接端点。

也可以在此处分配连接路径以及指定连接伙伴的各种属性。 

特殊连接属性

显示的连接属性（无法更改）： 
• 主动连接建立

始终从 HMI 设备开始建立连接。 如果指定了伙伴的地址，则默认情况下会选择此选项。

• 单向

单向表示连接伙伴在此类连接中作为服务器运行，不能主动发送或接收数据。

• 发送工作模式消息

与 HMI 设备无关。 
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地址详细信息

显示 HMI 连接的地址详细信息。 对于未指定的伙伴，可以更改机架和插槽的值。 其它所有

值都从当前组态获得，且无法更改。 

其它

显示 HMI 设备与连接伙伴之间的在线连接的访问点。 

组态 S7 连接 (S7-1200)

有关组态连接的简介 (S7-1200)

定义   
连接定义的是为执行通信服务而对两个通信伙伴进行的逻辑分配。 连接定义了以下方面：

• 涉及的通信伙伴

• 连接类型（例如，S7 连接）

• 特殊属性（例如，连接是否是永久建立，或是否是在用户程序中动态建立和终止，以及

是否要发送状态消息）

• 连接路径

连接组态须知

连接组态期间，需要为 S7 连接分配一个本地连接名称作为唯一的本地标识。

在网络视图中，除显示“网络概览”(Network overview) 选项卡之外，还会显示“连

接”(Connections) 选项卡。 该选项卡包含连接表。 该连接表中的一行表示一个已组态的连接

（对具有属性的本地通信伙伴而言），例如，两个 S7-1200 CPU 之间的连接。

连接资源使用须知 (S7-1200)

简介  
每个连接都需要连接资源，用于所涉及设备上的端点和/或转换点。 连接资源的数目取决于

设备。 
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如果通信伙伴的所有连接资源均已分配，则不能建立新的连接。 当连接表中新创建的连接

具有红色背景时，显然就是这种情况。 组态随后便会不一致且无法进行编译。

S7 连接

当通过 PN 接口进行 S7 连接时，为 S7-1200 CPU 的端点分配一个基于 S7 连接的连接资源。 
连接伙伴也需要一个连接资源。

在巡视窗口中选择“属性 > 连接资源”(Properties > Connection Resources) 可以查看选中 
S7-1200 CPU 的已分配且可用的连接资源的概况。
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包含已组态连接信息的视图 (S7-1200)
通过以下所述的视图可以对有关组态和检查通信连接的所有信息和功能进行全面访问。

• 网络视图中的连接显示

• 连接表

• 巡视窗口中的连接“属性”(Properties) 选项卡
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优点

这些视图中显示的信息始终按照当前的用户操作保持 新。 这表示：

• 连接表会显示所创建的所有连接。

• 如果已在连接表中选择一个连接：

– 当启用连接模式时，网络视图中的连接路径高亮显示。

– 巡视窗口中的“属性”(Properties) 选项卡将显示此连接的参数。

连接表

连接表提供以下功能：

• 列出项目中的所有连接

• （当启用连接模式时）选择一个连接，然后会在网络视图中显示与其关联的连接

• 更改连接伙伴

• 显示状态信息

巡视窗口中的连接“属性”(Properties) 选项卡

属性对话框具有以下含义：

• 显示连接参数

• 显示连接路径

• 随后可使用“查找连接路径”(Find connection path) 按钮指定连接

创建新连接 (S7-1200)

创建连接 - 备选项

有以下选项可用于在网络视图中创建连接：

• 图形连接

组态

• 交互连接组态

可在以下章节中找到此操作的各个步骤。
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要求和结果

在网络视图中创建了其连接需组态的设备。

指定连接

如果所选连接类型的两个伙伴都在同一网络上联网，则使用两个通信伙伴的图形或交互选择

来创建全指定连接。

该连接将自动输入到 S7-1200 CPU 的连接表中。 同时会为该连接分配一个本地连接名称。

下面的示意图显示了具有已联网设备的已组态连接：

以图形方式创建新连接 (S7-1200)

以图形方式组态连接

如果以图形方式组态连接，在接口和资源可用的情况下将自动指定连接路径。 在当前组态

中选择要连接的设备。
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自动确定连接路径

要以图形方式创建连接，请按以下步骤操作：

1. 单击“连接”(Connections) 按钮。

此步骤将激活连接模式： 选择需要的连接类型。 在此可看到：
项目中可用于所选连接类型的设备在网络视图中以彩色高亮显示。

2. 按住鼠标按钮，并将鼠标指针从连接发出的设备拖到连接终止的设备。

3. 在目标设备上释放鼠标按钮以在这两个设备之间创建连接。

结果

• 创建了指定的连接。

• 连接路径高亮显示。

• 连接将输入到连接表中。

没有分配网络或没有明确的网络分配时组态连接

创建连接后，都会尽可能地自动创建未完成的任何联网。如果无法进行唯一的网络指定，则

在完成连接组态时会生成查询。您可以从现有子网中选择。

示例如下： 在尚未联网的站 PLC_1 和 PLC_2 之间建立连接时生成查询。
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交互创建新连接 (S7-1200)

交互组态连接

定义本地设备及其连接伙伴。

步骤

要交互创建连接，请按照以下步骤操作：

1. 在要创建为其连接的连接伙伴的快捷菜单中，选择“添加新连接”(Add new connection) 命令。
显示“创建新连接”(Create new connection) 对话框。 

2. 选择伙伴端点。
在对话框的右窗格中，将显示适合所选端点的可能连接路径（如果适用）。 不完整路径（例
如，未指定的 CPU 的不完整路径）将以红色背景上的感叹号进行标记。 

3. 要接受已组态的连接以及要另外组态到其它端点的连接，可单击“应用”(Apply)。
要关闭对话框，可单击“确定”(OK)。

在网络视图中工作 (S7-1200)

高亮显示网络视图中的连接路径和伙伴

要在网络视图中显示所有或某些连接类型的连接伙伴，请执行如下操作：

1. 单击“连接”(Connections) 按钮。

2. 选择要在网络视图中显示其连接伙伴的 S7-CPU，然后在快捷菜单中选择“高亮显示连接伙
伴”(Highlight connection partners) 命令。

3. 在随后出现的菜单中，选择“所有连接伙伴”(All connection partners)。
本地设备以及目标设备的 CPU 将被选中。 本地连接伙伴将显示指向右侧的箭头，而远程连接
伙伴将显示指向左侧的箭头。

4. 要打开包含目标设备信息的列表，可单击本地设备的相应箭头。 此附加功能在有些设备不可
见的复杂网络组态中很有用。
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说明

可以显示在网络视图的当前显示范围中看不到的其中一个连接伙伴。 在显示的列表中单击

通信伙伴。 结果： 显示内容将会移动，以使该连接伙伴变为可见状态。

使用连接表 (S7-1200)

用于表格的基本功能

连接表支持下列用于编辑表格的基本功能：

• 更改列宽

• 使用工具提示显示列、行或单元格的含义。

更改列宽

要根据内容调整列宽，以显示行中的所有文本，请按以下步骤操作：

1. 在连接表的标题中，将光标放置在要优化的列的右侧，直到光标形状变成两条平行线（如同
您要使用光标拖动列来更改列宽那样）。

2. 双击该点。

或

1. 打开表标题上的快捷菜单。

2. 单击

– “优化列宽”(Optimize column width) 或
– “优化所有列的宽度” (Optimize width of all columns)。

对于过窄的列，当将光标暂停在相应区域上时，会显示该区域的全部内容。

显示/隐藏列

可以通过连接表的标题的快捷菜单来控制表格各列的显示。 通过快捷菜单中的“显示/隐藏

列”(Show/hide columns) 条目可以显示可用列的总览。 使用复选框来控制列的显示和隐藏。
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如果需要保存布局、表格列宽和列隐藏属性，单击网络视图中的右上方的“记住布

局”(Remember layout) 功能。

符号 含义

记住布局

保存当前的表格视图。 表格视图的布局、列宽和列隐藏属性被保存。

使用光标键在连接表内移动 
可使用向上和向下光标键从连接表中选择连接；选定的连接会被标记并在网络视图中高亮显

示。

更改连接属性

可直接编辑连接表中显示的部分参数。 例如，连接名称只能在连接表格中进行修改。

更改连接伙伴

可以更改连接的连接伙伴，操作如下：

1. 选择连接。

2. 在“伙伴”(Partner) 列中，从打开的下拉列表中选择新连接伙伴。

删除连接 (S7-1200)
可通过网络视图或连接表删除已组态连接。

在网络视图中，可删除每个操作中高亮显示的连接。 在连接表中，可删除每个操作中的一

个或多个连接。

步骤

要删除连接，请按以下步骤操作：

1. 选择要删除的连接：

– 在网络视图中： 选择要删除的连接。

– 在连接表中： 选择要删除的连接行（可以多选）。

2. 单击鼠标右键，打开快捷菜单。

3. 选择“删除”(Delete) 命令。
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结果

所选连接已完全删除。

复制连接 (S7-1200)

简介

连接不会被单独复制，而是始终与项目或设备一起复制。

您可以复制：

• 整个项目

• 在项目内或项目间复制一个或多个设备

复制项目

复制项目时，同时还会复制所有已组态连接。 由于连接保持一致，因而不要求对已复制的

连接进行任何设置。

复制设备

如果复制已组态连接的设备，其连接也会被复制。 要完成连接路径，仍必须先完成联网。 
带 V.10 固件的 S7-1200 CPU 只是用于连接的服务器，其自身不包含连接组态。 所以，当复

制带 V1.0 固件的 S7-1200 CPU 时，没有连接被复制。 

不一致连接 - 没有分配的连接 (S7-1200)
对于不一致连接，连接数据的结构被破坏，或连接在项目环境中不起作用。 
不一致连接无法进行编译和装载 - 不能操作这类连接。 
在连接表中，不一致连接以红色标记。

引起不一致连接的可能原因

• 删除或更改硬件配置。

• 项目中缺少连接所需的接口网络链接。

• 连接资源过多

• 在没有伙伴地址信息的情况下，连接到未指定连接伙伴。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 193



编译后，可在“编译”(Compile) 选项卡（编辑 > 编译）中找到有关不一致原因的详细信息。 

解决方法

要将一个闭合的连接路径分配给一个现有的开放式连接路径，展开设备组态的方式需满足：

连接类型所需的接口可用于双方伙伴。 在巡视窗口的“属性 > 常规 > 接口”(Properties > 
General > Interface) 处，可使用“查找连接路径”(Find connection path) 按钮来创建一个指

向现有伙伴的连接。

S7 连接 - 常规设置 (S7-1200)

常规连接参数

常规连接参数在该连接属性下的“常规”(General) 参数组中显示；这些连接参数标识本地连

接端点。

可以在此处分配连接路径以及指定连接伙伴的各种属性。

本地 ID
在此，将显示查看连接的模块的本地 ID（本地伙伴）。可以更改本地 ID。当已经编写通信

功能块，且希望在这些功能块中使用为该连接指定的本地 ID 时可能需要执行此操作。

特殊连接属性

显示连接属性（可以根据所用组件进行修改）：

• 单向

单向表示连接伙伴在此类连接中作为服务器运行，不能主动发送或接收数据。

• 主动连接建立

在单向连接的情况下（例如，使用固件版本为 V1.0 的 S7-1200 CPU），只能为主动连接

建立提供一个连接伙伴。 在双向连接的情况下，可以设置某一方为激活状态。

• 发送工作模式消息

指定本地伙伴是否将操作模式消息发送到连接伙伴。

地址详细信息

显示 S7 连接的地址详细信息。 对于未指定的伙伴，可以更改机架和插槽的值。 其它所有值

都从当前组态获得，且无法更改。
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S7 连接 - 地址详细信息 (S7-1200)

含义

地址详细信息显示了连接的端点，并且可以通过机架和插槽的详细信息来定位这些端点。

当建立了一个连接时，模块中专用于连接的资源会永久分配给该连接。 该分配要求连接资

源可以被寻址。 TSAP（Transport Service Access Point，传输服务访问点 ) 是通过连接资源或

（在使用固件版本为 V2.0 或更高的 S7-1200 CPU 的情况下）SIMATIC-ACC（SIMATIC 
Application Controlled Communication，SIMATIC 应用控制通信) 而形成的资源的地址。 

为 S7-1200 组态 TSAP    
• 对于 S7-1200 CPU（固件版本为 V2.0 或更高）：

"SIMATIC-ACC"<nnn><mm>
nnn = 本地 ID
mm = 任何值

• 对于 S7-1200 CPU（固件版本为 V1.0）：

<xx>.<yz>
xx = 连接资源号

y = 机架号

z = 插槽号

TSAP 结构取决于伙伴

S7-1200 CPU 的 TSAP 组态取决于相关固件和远程连接伙伴。 当 S7-1200 CPU 与 S7-300/400 
CPU 进行连接时，S7-1200 CPU 也会使用一个包含连接资源的 TSAP 组态。
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请参见不同连接组态的以下 TSAP 示例

• 两个 S7-1200 CPU（固件版本均为 V2.0）之间的连接：

– S7-1200 CPU“A”（固件版本为 V2.0，本地 ID 为 100）：

TSAP： SIMATIC-ACC10001
– S7-1200 CPU“B”（固件版本为 V2.0，本地 ID 为 5AE）：

TSAP： SIMATIC-ACC5AE01
• 两个 S7-1200 CPU（固件版本分别为 V2.0 和 V1.0）之间的连接：

– S7-1200 CPU（固件版本为 V2.0，本地 ID 为 1FF）：

TSAP： SIMATIC-ACC1FF01
– S7-1200 CPU，固件版本为 V1.0（机架 0，插槽 1，连接资源 03）：

TSAP： 03.01
• S7-1200 CPU（固件版本为 V2.0）与 S7-300/400 CPU 之间的连接：

– S7-1200 CPU，固件版本为 V2.0（机架 0，插槽 1，连接资源 12）：

TSAP： 12.01
– S7-300/400 CPU（机架 0，插槽 2，连接资源 11）：

TSAP： 11.02

通过 CM/CP 的 S7 连接 (S7-1200)

简介

固件版本为 V2.0 或更高版本的 S7-1200 CPU 支持通过 CM/CP 接口进行单向和双向 S7 连接。 
这样将增加可用于 S7 连接的以太网端口和网络数量。 即使随后通过 CM/CP 进行该连接，关

联的 S7-1200 CPU 也是该连接的一个端点。 对于双向连接，另一个端点可以是任何其它设

备。 另一个设备也必须支持 S7 连接。

数据量和组态的限值

有关 CM/CP 支持的通信连接数，请参见每个 CM/CP 随附的手册。通过添加其它 CM/CP，每

个设备的连接数还可以进一步增加。
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如果在设备中安装了多个 CM/CP，在超出该限制时，会自动切换到下一个 CM/CP。 根据需

要使用路径选择明确分配各连接。

说明

当前 CP 支持 240 个字节以上的数据传输量。 
产品版本较早的 CP 支持传输数据长度 多为 240 个字节的数据。

更多相关信息，请参考以太网 CP 设备手册中提供的详细信息。

在线模式下以太网 CM/CP 的任务

在通过连接传输数据时，以太网 CM/CP 执行以下任务：

• 接收

接收来自以太网的数据并将数据转发到 CPU 中的用户数据区

• 发送

传输来自 CPU 的用户数据区的数据并通过以太网发送数据

只要可访问到伙伴，便会自动建立连接。

使用 PUT 和 GET 指令进行 S7 通信

有关通过 PUT/GET 指令通信的基本信息

有关 PUT/GET 指令的基本信息   
使用 PUT 和 GET 指令通过 S7 连接在两个 CPU 之间交换数据。

GET 指令用于读取某个伙伴 CPU 的数据。 通信伙伴通过用户程序使用 PUT 指令控制变量的

写入。 除了 PUT 和 GET 指令外，未提供用于读取和写入变量的其它通信功能。

为简化这两个指令的使用，可在程序编辑器的巡视窗口中指定所有需要的连接参数以及所有

块参数。
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要求   
必须满足以下要求方可使用 PUT 和 GET 指令：

• 必须在项目中创建至少一个 S7-1200/1500 CPU 或 S7-300/400 CPU。 必须在 S7-1200 
CPU 上安装固件 2.0 或更高版本。 如果尚未在项目中创建第二个 CPU，则 初可以建立

到未指定伙伴的连接。

• 两个 CPU 之间必须存在 S7 连接。 如果尚未在两个 CPU 之间建立连接，则会在组态指令

期间自动建立连接。

• 对于这两个指令，需要一个背景数据块，用来存储指令使用的所有数据。 在程序编辑器

中将 PUT 或 GET 指令拖动到网络中后，将立即自动创建该背景数据块。 要正确执行该程

序，请确保背景数据块不能发生变化；因此，这些数据块将设为受专有技术保护的。 只
能读取这些背景数据块。

参见

连接组态概述 (页 198)
分配参数以开始请求 (页 204)
PUT： 设置写入和发送区域的参数 (页 204)
GET： 设置读取和存储区的参数 (页 205)

连接组态

连接组态概述

简介   
在程序编辑器的巡视窗口中分配 PUT 和 GET 指令的连接参数。 所有参数均保存在相应的背

景数据块中。
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连接组态的结构

连接组态由以下部分组成：

① 用于 PUT 和 GET 的通信指令

② 调用在线和诊断功能

③ “属性”(Properties) 选项卡中的“组态”(Configuration) 选项卡

④ “组态”(Configuration) 选项卡的区域导航

⑤ 连接参数的常规属性

组态设备与网络
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显示在线和诊断功能

如果单击开始在线和诊断功能的图标，相关 CPU 将自动转入在线状态。 网络视图中的连接

表将打开。 此外，“诊断”(Diagnostics) 选项卡和连接信息显示在巡视窗口中。

输入连接参数

在“组态”(Configuration) 选项卡中输入所需的连接参数。 “组态”(Configuration) 选项卡的区

域导航包含“连接参数”(Connection parameters) 组。该组包含连接组态。 在此处可使用系

统函数输入连接的参数。 分配了所有需要的参数后，在区域导航中的“连接参

数”(Connection parameters) 组后面设置一个复选标记。

参见

分配参数以开始请求 (页 204)
PUT： 设置写入和发送区域的参数 (页 204)
GET： 设置读取和存储区的参数 (页 205)

连接参数描述

概述 
下表列出了常规的连接参数：

参数 说明

端点 显示本地端点和伙伴端点的名称。

• 本地端点

本地端点是指编写 PUT 或 GET 指令的 CPU。
• 伙伴端点

伙伴端点则需要从下拉列表中选择。 下拉列表将显示所有可用的连接伙伴，包

括那些项目中还未知其数据的设备对应的未指定的连接伙伴。

只要未设置任何连接伙伴，就会禁用其它所有被屏蔽的参数。

接口 显示伙伴 CPU 的接口。 选择了一个指定的伙伴 CPU 后，才会显示伙伴接口。

接口类型 显示用于处理通信的接口的类型。
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参数 说明

子网名称 显示本地端点的子网（如果存在）。 只有选择了伙伴端点后，才会显示伙伴子网。

如果两个连接伙伴中至少有一个未与子网相连，则两个连接伙伴将自动相互连接。 
未连接到网络的伙伴将据此连接到与另一个伙伴相同的子网。

连接到不同子网的连接伙伴只能通过 IP 或 S7 路由建立连接。 可在相关的以太网

接口属性中编辑 IP 路由设置。

地址 显示本地端点的 IP 地址。 只有选择了伙伴端点后，才会显示伙伴的 IP 地址。

如果选择了未指定的连接伙伴，输入框将为空并且背景为红色。 在这种情况下，

需要为连接伙伴指定有效的 IP 地址。

连接 ID 显示当前设置的连接 ID。 可以在网络视图中更改连接表中的连接 ID。 也可以在

设置连接参数时直接访问连接表。 为此，可单击“创建新连接”(Create new 
connection) 图标。

连接名称 显示插入 PUT/GET 指令时自动创建的连接的名称。 可通过在区域中输入不同名称

来更改连接的名称。 也可通过单击“创建新连接”(Create new connection) 图标创

建新连接或编辑现有连接。

主动连接建立 使用“主动连接建立”(Active connection establishment) 选项按钮可指定启动通信

的伙伴。 创建连接时，默认情况下会指定由本地伙伴发起连接建立过程。 如果设

备不支持主动连接建立，则必须在另一个伙伴上激活主动连接建立功能。

在一端已组态 如果选中此复选框，则连接伙伴将作为此连接的服务器。 它无法主动发送或接收

数据。 这相当于 PUT/GET 指令的行为。 在这种情况下，无法使用其它指令。 如
果未选中该复选框，则其它指令也可以用于通信。

启动连接参数分配

在一个程序块中插入并选择了 PUT 或 GET 指令时，即可在巡视窗口中为 PUT 和 GET 分配连

接参数。

步骤     
要插入 PUT/GET 指令，请按以下步骤操作：

1. 在“通信 > S7 通信”(Communication > S7 Communication) 文件夹中打开“指
令”(Instructions) 任务卡。

2. 将 PUT 或 GET 指令拖放到程序段中。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。
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3. 可选： 在“调用属性”(Call properties) 对话框中，编辑背景数据块的属性。 可通过以下几种
方式：

– 更改默认名称。

– 选中“手动”(Manual) 复选框分配用户自己的编号。

4. 单击“确定”(OK)。

结果

为插入的 PUT 或 GET 指令创建相应的背景数据块。 对于 S7-300 CPU，也会在程序资源中创

建一个函数块。

选中 PUT 或 GET 指令时，可在巡视窗口的“属性”(Properties) 下看到“组态”(Configuration) 
选项卡。 现在，用户可以在区域导航的“连接参数”(Connection parameters) 组中进行连接

参数分配。

参见

创建和分配连接参数 (页 202)
删除连接 (页 203)

创建和分配连接参数

可以在 PUT/GET 指令的连接参数分配期间创建 S7 连接并为这些连接分配参数。 连接参数分

配将立即检查更改后值是否存在输入错误。

要求

CPU 中存在 PUT 或 GET 通信指令。

步骤  
要使用 PUT/GET 指令组态 S7 连接，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中，选择 PUT 或 GET 指令的调用。

2. 在巡视窗口中，打开“属性 > 组态”(Properties > Configuration) 选项卡。

3. 选择“连接参数”(Connection parameters) 组。 在选择连接伙伴之前，只启用了伙伴端点的
空下拉列表。 其它所有输入选项均被禁用。
同时显示一些已知的连接参数：

– 本地端点的名称

– 本地端点的接口

– 本地端点的 IP 地址
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4. 从伙伴端点的下拉列表框中，选择一个连接伙伴。 可以选择项目中未指定的设备或 CPU 作为
通信伙伴。
选择连接伙伴后，将立即自动输入以下参数：

– 伙伴端点的接口

– 伙伴端点的接口。 如果有多个接口可用，则可根据需要更改接口。

– 伙伴端点的接口类型

– 两个端点的子网名称

– 伙伴端点的 IP 地址

– 用于通信的连接的名称。 如果尚不存在连接，则将自动创建连接。

5. 根据需要，在“连接名称”(Connection name) 输入框中更改连接名称。 如果要创建新连接或
编辑现有连接，可单击“创建新连接”(Create new connection) 图标。

说明

只有在伙伴端点的硬件配置和程序部分均已加载到硬件中后，两个通信伙伴之间的 PUT 
和 GET 指令方可运行。 要实现功能完整的通信，应确保在设备上不仅装载了本地 CPU 的
连接描述，而且还装载了伙伴 CPU 的连接描述。

删除连接

与所有的标准连接一样，在插入 PUT 或 GET 指令时将在网络视图的连接表中显示自动创建

的一条连接。 因此，可以在连接表中删除该连接。

步骤  
要删除连接，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中打开连接表。

2. 在连接表中，选择要删除的连接。

3. 然后，右键单击连接并在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

结果

该连接删除。 但 PUT 或 GET 指令和相关的背景数据块被保留。必要时。需手动将其删除。

要继续使用 PUT 或 GET 指令，必须在程序编辑器的巡视窗口中重新组态连接，这是由于在

删除连接时也删除了所有的连接参数。 在这种情况下，需要指定一个新的通信伙伴及其相

应的连接。 

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 203



块参数分配

分配参数以开始请求

要通过 PUT 或 GET 指令开始通信，必需指定该指令需激活的事件。 这个事件称之为控制参数 
(REQ)。 当控制参数 REQ 出现上升沿时，将激活通信作业。

请注意，在第一次调用时该控制参数 REQ 默认的值 FALSE。

要求

• 程序编辑器已打开。

• 已插入一个 PUT 或 GET 指令。

• 已在 2 个通信伙伴之间建立连接。

步骤

要定义 REQ 控制参数，请遵循以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中选择 PUT 或 GET 指令。

2. 在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。

3. 在区域导航中选择“块参数分配”(Block parameter assignment) 条目。

4. 在“REQ”字段中，选择一个“BOOL”数据类型的变量以初始化该指令的执行。 也可以在程序编
辑器中互连上一条指令。

参见

PUT： 设置写入和发送区域的参数 (页 204)
GET： 设置读取和存储区的参数 (页 205)

PUT： 设置写入和发送区域的参数

使用 PUT 指令进行通信时，必须指定数据待写入的伙伴 CPU 的存储区。 此外，还必须指定

本地 CPU 中数据读取的存储区。
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要求

• 程序编辑器已打开。

• 已插入一个 PUT 指令。

• 已在 2 个通信伙伴之间建立连接。

步骤

要指定该指令的读取和存储区域，请遵循以下操作步骤：

1. 在程序编辑器中选择 PUT 指令。

2. 在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。

3. 在区域导航中选择“块参数分配”(Block parameter assignment) 条目。

4. 在“输入/输出 > 写入区域 (ADDR_1) > 开始”(In/Outputs > Write area (ADDR_1) > Start) 字段
中，选择一个“REMOTE”数据类型指针，指向数据待写入的伙伴 CPU 区域。
只能使用绝对寻址。
示例： P#DB10.DBX5.0 Byte 10

5. 在“长度”(Length) 字段中，输入写入区域的长度并从下拉列表中选择存储区的数据类型。

6. 在“输入/输出 > 发送区域 (SD_1) > 开始”(In/Outputs > Send area (SD_1) > Start) 区域中，选
择一个指针，指向包含待发送数据的本地 CPU 区域。

7. 在“长度”(Length) 字段中，输入待读取存储区的长度并从下拉列表中选择数据类型。
只能使用数据类型 BOOL（对于位数组，必须将“0”用作地址，将字节的整数倍用作长度）、
BYTE、CHAR、WORD、INT、DWORD、DINT、REAL、COUNTER、TIMER。
如果 VARIANT 指针访问某个数据块，那么必须指定该数据块（例如： P#DB10.DBX5.0 Byte 
10）。

参见

GET： 设置读取和存储区的参数 (页 205)

GET： 设置读取和存储区的参数

使用 GET 指令进行通信时，必须指定数据待写入的本地 CPU 的存储区。 此外，还必须指定

伙伴 CPU 中数据读取的存储区。

要求

• 程序编辑器已打开。

• 已插入一个 GET 指令。

• 已在 2 个通信伙伴之间建立连接。
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步骤

要指定该指令的读取和存储区域，请遵循以下操作步骤：

1. 在程序编辑器中选择 GET 指令。

2. 在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。

3. 在区域导航中选择“块参数分配”(Block parameter assignment) 条目。

4. 在“输入/输出 > 读取区域 (ADDR_1) > 开始”(In/Outputs > Read area (ADDR_1) > Start) 字段
中，选择一个“REMOTE”数据类型指针，指向数据待读取的伙伴 CPU 区域。
只能使用绝对寻址。
示例： P#DB10.DBX5.0 Byte 10

5. 在“长度”(Length) 字段中，输入写入区域的长度并从下拉列表中选择存储区的数据类型。

6. 在“输入/输出 > 存储区 (RD_1) > 开始”(In/Outputs > Memory area (RD_1) > Start) 区域中，选
择一个指针，指向存储所读取数据的本地 CPU 区域。

7. 在“长度”(Length) 字段中，输入存储区的长度并从下拉列表中选择数据类型。
只能使用数据类型 BOOL（对于位数组，必须将“0”用作地址，将字节的整数倍用作长度）、
BYTE、CHAR、WORD、INT、DWORD、DINT、REAL、COUNTER、TIMER。

参见

PUT： 设置写入和发送区域的参数 (页 204)

连接资源

连接组态中的组态限制

连接资源

某些通信服务需要进行连接，在操作过程中，通信连接将使用通信路径中 CPU、CP 和 CM 的
存储器和程序资源（如，CPU 操作系统中的存储区）。例如，在控制器 (PLC) 中，这适用于

作为连接端点的 CPU 以及作为子网接口的带 CP 的扩展单元。在大多数情况下，每个 
CPU/CP/CM 都将分配一个连接资源。在 HMI 通信中，每个 HMI 连接 多需要 3 个连接资

源。 

可用的连接资源

通常在 CPU 中定义自动化系统的 大组态限值，既可基于 CPU (S7-1200/1500) 定义的系统

上限值，也可基于 CPU 和 CP (S7-300/400) 可使用的资源总数。在大多数情况下，

CPU/CP/CM 中可用的连接资源将根据需要自动分配到各自的接口上。 
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每个 CPU 在进行组态时都会为编程设备、HMI 和 Web 服务器通信保留一定的连接资源。此外，

还会为所有 HMI、S7 和开放式通信 (S7-1200/1500) 预留一定资源。 
按照以下方式，可根据设备的组态确定可使用的资源：

• 选择连接端点 (CPU) 的设备类型

• 其它通信模块 (CP、CM) 的数量和类型

可用的连接资源数量取决于各种自动化系统：

• S7-300：通过所用的 CPU，定义可用的连接资源数量。通过增加 CP，可增大连接资源的

大数。

• S7-400：通过所用的 CPU，定义可能的 S7 连接资源数量。这些资源也可以用于其它连接

类型。此时，可通过添加 CP 扩大其它连接类型资源的 大数量。

• S7-1200：通过所用的 CPU，定义可能的 S7 连接资源数量。通过增加 CP 和 CM，可扩大

资源上限。

• S7-1500：通过所用的 CPU，定义整个自动化系统中可用的连接资源上限。CPU 本身也是

这些连接资源的一部分，可通过 CP 和 CM 增加更多资源。但无论增加多少 CP 和 CM，连

接资源的总数都不能超出 CPU 类型所定义的连接资源上限值。 

占用连接资源的时间

运行中实际使用的资源，取决于具体时间使用什么通信功能以及启用了哪些通信连接。因此，

组态时只能执行有限的检查来查看是否符合具体的组态限制以及实际提供的通信资源。连接

组态为此提供了可能的 大支持。

影响组态限值的因素

在设备组态中可以指定通信资源： 
• CPU (S7-300/400) 中可用的 S7 连接资源数量

• 站 (S7-1500) 中 S7 通信和开放式通信的连接资源数量

• CP/CM 中协议特定的连接资源数量

• 可用的 CP/CM 数量

• 自动、编程设置或组态的连接设置
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连接组态的特性

输入时，连接组态会检查以下情况并作出下列响应：

• 创建 S7 连接时

检查是否指定了 大可用的 S7 连接数目？如果指定了，则通过所选接口无法组态其它 S7 
连接。

对于 S7-300，则可以通过增加 CP 扩展组态的限值。

• 创建任何连接类型时

检查是否指定了接口 (CP) 中特定协议的连接资源的 大数目？如果指定了，则通过所选

接口无法组态所选类型的其它连接。

对于 S7-300/400，则可以通过增加 CP 扩展组态的限值。

• 创建使用 OPC 的任何连接类型时（PC 站）

对于将 OPC 作为连接端点的连接，PC 站内 CP 中可以组态的连接数目通常总是比可以操

作的连接数目要多。这是因为连接属性“永久维护”(Maintain permanently) 和“按需建

立”(Set up on demand) 不同。 
Softnet IE CP 并行连接的限值为 64 个；而 Hardnet IE CP 并行连接的限值为 120 个。

说明

本地组态的连接数量大于运行系统中支持的连接数量

在运行系统中，用户可通过 OPC 将 S7 和 SEND/RECEIVE 所支持的 大连接数量组态为“永

久保持”(Maintain permanently)。此时，没有任何其它连接可组态为“按需建

立”(Establish on demand)。此外，也可在运行系统中，通过 OPC 将低于 S7 和 SEND / 
RECEIVE 所支持的 大连接数量的连接组态为“永久保持”(Maintain permanently)，并相

应地将其它 S7 和 SEND/RECEIVE 连接组态为“按需建立”(Establish on demand)。
如果用户组态的 S7 连接和 SEND/RECEIVE 连接超过 64 个，则在编译组态过程中将显示

警告消息。系统将显示一条警告消息，而与连接为永久性连接（“永久保持”）或临时

连接（“按需建立”）无关。即使存在 65 个临时连接，理论上也可能超过并行连接的

大数量。

编译连接组态之后，如果使用不可分配的接口时，则可能会显示警告或者错误信息。

说明

S7 连接资源耗尽

如果预留了 大数目的 S7 连接资源，则 CPU 和 CP 之间数据传输额外需要的 S7 连接资源都

不会处于运行中，也不可能供连接使用。这样，相应的通信任务将被拒绝。

因此，应确保有足够多的未分配 S7 连接资源，而这取决于已分配的总通信功能数。

为所选 S7-300 或 S7-1200/1500 CPU 预留的 S7 连接资源数量，将显示在导航区域的“连接

资源”(Connection resources) 中。对于 S7-300，将只显示 CPU 的连接资源。对于 
S7-1200/1500，还将显示 CP 和 CM 的资源。
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连接资源和通信类型

每个连接都需要一定的连接资源，用于相应设备上的端点和转换点（例如 CP、CM）。可用

的连接资源数取决于所使用的 CPU/CP/CM。   
如果通信伙伴的所有连接资源均已分配，则不能建立新的连接。下面会详细考虑每种通信类

型。只要考虑了可用的连接资源，则可以进行任意组合。 

通过集成接口进行的 S7 连接

通过集成的 MPI/PROFIBUS DP/PN 接口进行 S7 连接时，将为 CPU 上该端点的每个 S7 连接指

定一个连接资源。这规则适用于所有 S7-300/400/1200/1500 CPU。

① CPU 上分配的 S7 连接资源

② 子网（如 MPI、PROFIBUS-DP 或工业以太网/PROFINET）

• S7-300/400 CPU：CPU 上分配的一个 S7 连接资源。

• S7-1200/1500 CPU：CPU 上分配了一个 S7 连接资源，因此站上也分配了一个 S7 资源。

组态设备与网络
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通过外部接口进行 S7 连接

通过外部 CP 接口进行 S7 连接时，应区分以下情况：

• S7-300 CPU 
– 一端组态为 S7 连接：对于每个 S7 连接，将在 CPU（端点）和  CP（转换点）上各分

配一个 S7 连接资源。 

① 一个 S7 连接资源在 CPU 中，另一个在本地端点的 CP 中
② 连接伙伴

③ 子网，如工业以太网

– 两端均组态为 S7 连接：在 CP 上为每个 S7 连接分配了一个 S7 连接资源。

① 一个 S7 连接资源在本地端点的 CP 中
② 连接伙伴

③ 子网，如工业以太网

• S7-400 CPU 
对于每个 S7 连接，将在 CPU（端点）和  CP（转换点）上各分配一个 S7 连接资源。
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① 一个 S7 连接资源在 CPU 中，另一个在本地端点的 CP 中
② 连接伙伴

③ 子网，如工业以太网

• S7-1200/1500 CPU 
– 一端组态为 S7 连接：对于每个 S7 连接，CPU 上分配了一个 S7 连接资源，因此站上

也分配了一个 S7 资源。 

① 一个 S7 连接资源在 CPU 中，另一个在本地端点的 CP 中
② 连接伙伴

③ 子网，如工业以太网

– 两端均组态为 S7 连接：对于每个 S7 连接，CPU 上分配了一个 S7 连接资源，因此站

上也分配了一个 S7 资源。

① CP 上分配了一个 S7 连接资源，因此站上也分配了一个

② 连接伙伴

③ 子网，如工业以太网

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 211



说明

为所选的 S7-300 指定类型 CPU 预留的 S7 连接资源的数量、为所选的 S7-1200/1500 CPU 和
所连通信模块预留的 S7 连接资源数量，将显示在“连接资源”(Connection resources) 的区

域导航中。可以在这里保留 OP/PG 和 S7 基本通信的 S7 连接资源。

开放式通信服务（SEND/RECEIVE 接口）的连接

通过 SEND/RECEIVE 接口进行的通信只能通过 CP 进行。为此，将为端点上的每个连接（即，

FDL、ISO 传输、ISO-on-TCP、UDP 和 TCP 连接）分配一个特定协议的连接资源。

在此，无需为 CPU 连接任何连接资源。 

① CP 中分配一个连接资源

② 子网，如工业以太网

例外：在 S7-400 CPU 上，对于具有“SPEED SEND/RECEIVE”属性的连接，要求 CPU 的每个

“SPEED SEND/RECEIVE”连接上都有一个额外的 S7 连接资源。

连接资源和连接类型

设置连接

通常，可以决定组态一个设置或者是编程一个设置。 编程一个设置更便于在数据传输后释

放连接资源。 而组态一个设置时，可以收到有关在 STEP 7 中管理连接资源的帮助信息。

表格 1-3 设置通信服务

通信服务 自动设置 编程设置 组态设置

PG 通信 √ - -
HMI 通信 √ - √
S7 通信 - √ √
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通信服务 自动设置 编程设置 组态设置

通过 TCP/IP 实现开放式通信 - √ √
通过 ISO-on-TCP 实现开放式通

信

- √ √

通过 UDP 实现开放式通信 - √ √
通过 ISO 实现开放式通信 - √ √
通过电子邮件实现开放式通信 - √ -
通过 FTP 实现开放式通信 - √ -
通过 FDL 实现开放式通信 - √ √
S7 路由 - - √

根据连接设置分配连接资源

可以按照不同的方式分配连接资源，具体取决于连接设置的类型：

• 组态设置

如果是组态各个连接，那么在硬件配置下载到 CPU 之后，将立即分配连接资源。 对于 OPC 
服务器，将根据要求分配资源。

• 编程设置

通过调用建立连接的相应指令（TSEND_C 或 T_CON）触发连接资源的分配。

• 自动设置

只要将编程设备或 HMI 设备与 CPU 进行在线连接，将立即分配连接资源。

组态设置时的连接资源

根据所选的 CPU，可在硬件和网络编辑器中的网络视图内设置连接。

数据传输之后，连接并未终止，即，连接资源仍处于永久分配的状态中。 要终止连接，必

须删除连接组态并将修改后的组态下载到 CPU 中。

并根据需要自动建立和终止 OPC 连接。

如果已经组态了连接，将监视是否超出自动化系统中所允许连接资源的 大数量。

编程设置时的连接资源

根据所选 CPU，可在程序编辑器中通过连接指令（如 TSEND_C）的参数分配设置连接。

组态设备与网络
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通过 TCON 或 TSEND_C 指令建立连接后，将通过相应的 TSEND_C 指令的参数分配或在数据

传输之后通过调用 TDISCON 指令终止连接。 如果连接终止，则 CPU/CP/CM 中的连接资源将

再次可用。 如果连接被保留且执行了其它数据传输，那么指令的处理时间将缩短，这是因

为无需再重新建立连接。

如果用户程序中编程设置连接的建立和终止，那么需要确保不超出自动化系统的限值。 必
要时，将在 TSEND_C 或 T_CON 指令的“STATUS”输出参数处收到一个通信错误，通过连接诊

断还将获得更多详细信息。

自动设置时的连接资源

当 PG/PC 接口连接到 CPU 的接口，且在“转到在线”(Go online) 对话框中对该接口进行了分

配，那么将自动设置连接（如，编程设备或 HMI 连接）。

对于自动设置连接，将监视是否超出自动化系统中为这些连接预留的连接资源。

S7-1200 的连接资源： (S7-1200)

显示连接资源 (S7-1200)

巡视窗口中的连接资源

在硬件和网络编辑器巡视窗口的 CPU 属性中，显示有 S7-1200 自动化系统预留和可用的连

接资源概览信息。

连接资源概览

该 CPU 可同时支持以下数量的 PROFINET 和 PROFIBUS 异步通信连接。系统已事先定义了可

分配给每个类别的预留连接资源 大数量。这些值无法修改。但可根据具体应用，使用空闲

连接增加每个类别的连接数。 
某些连接方式具有固定数目的预留资源（保证资源）。示例：至少可以同时与一个 CPU 建立 
12 个 HMI 连接。可以建立更多连接，但连接资源必须来自动态连接资源池。 
动态或空闲连接资源可用于任何类型的连接或通信。这些资源用于没有任何预留连接资源的

连接（例如 OPC UA），或用于已用完所有预留连接资源的连接。 
如果使用 OPC UA 通信，则必须确保有足够的动态连接资源可用于此目的。 
在 TIA Portal V17 及以上版本中（CPU 固件版本 V4.5 及以上版本），S7-1200 CPU 中带有 34 
个动态资源。
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说明

即使添加了 CM/CP 模块，S7-1200 的通信资源总数也不会增加。

站资源

在站特定的连接资源列中，将显示有关站预留和动态可用连接资源的信息。在本示例中，自

动化系统中 多支持 68 个站特定的连接资源。

• 34 个连接资源，预留给特定的连接方式

• 34 个连接资源，可由所有连接方式使用

由于 CPU 的 大可用资源总数已达到站的限值 68 个，因此将在站的动态资源列中显示一个

三角形警告标志。

说明

超出可用的连接资源数量：

STEP 7 将通过一条警告，指示已达到站特定的连接资源数量。如需更多连接资源，则可使

用具有较高连接资源数 大值的 CPU，也可减少通信连接的数量。

模块特定的连接资源

在模块特定的连接资源列中，将显示有关自动化系统中 CPU、CP 和 CM 的资源占用信息：在

此，将按照模块而非接口分别显示。在本示例中，CPU 多支持 68 个连接资源。

在线视图

如果已在线连接到 CPU，则将在巡视窗口“诊断”(Diagnostics) 部分的“连接信

息”(Connection information) 选项卡中显示当前正在使用的资源数量。
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在“连接资源”(Connection resources) 表格的在线视图中，不仅会显示所组态连接的预留与

动态连接资源，还将显示该站中当前正占用的连接资源列（包含编程设置和自动设置的连接

资源）。因此，在线视图将显示自动化系统中所有已分配的连接资源，而不考虑连接的建立

方式。在“其它通信”(Other communication) 行中，将显示与外部设备通信和通过数据记录

路由通信时的连接资源分配。

该表格为自动更新。如果所组态的硬件配置与在线的硬件配置不一致，则将输出一条相应消

息。

连接时的资源要求：

每种通信类型的可用连接数如下：注意，给定的 大连接资源数并非始终可用，因为动态连

接资源会划分到不同的通信类型中。 

  PG 通信 HMI 通信 S7 通信 开放式用户

通信

Web 通信 OPC UA 客
户端/服务

器

其它通信

S7-1200 
CPU 的 大

连接资源数

量

4
（确保支持 

4 个 PG 连
接）

18
（确保支持 12 
个 HMI 连接）

14
（确保支持 
8 个 S7 连
接）

14
（确保支持 8 
个 OUC 连接）

30
（确保支持 2 
个 HTTP 连

接）

10 -

开放式用户通信、S7 通信、HMI 通信、PG 通信和 Web 通信的通信连接将根据具体功能使

用不同数量的连接资源。

编程设备通信

例如，为一个 PG 通信预留 4 个连接资源。根据当前使用的编程设备功能，编程设备的一条

连接 多可占用 3 个连接资源。对于 S7-1200，需确保始终存在至少一条编程设备连接。

HMI 通信

在下图中，将显示 HMI 设备数量的另一个示例。为 HMI 设备预留 12 个连接资源。根据 HMI 
设备的类型或型号以及所用的 HMI 功能，HMI 设备的每个 HMI 连接需要多达 3 个连接资源。

例如，在 CPU 中，精简面板需要多达 2 个连接资源进行 HMI 连接，而精智面板则需占用 CPU 
中多达 3 个连接资源。根据所需的连接资源数量，同时可组态至少 4 个 HMI 连接。 
基于可用的连接资源，HMI 设备可执行以下功能：

• 读取

• 写入

• 中断和诊断
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以下表格仅为示例，实际的连接数量根据 HMI 设备的类型和型号不同而不同。

示例 HMI 1 HMI 2 HMI 3 HMI 4 HMI 5 连接资源总

数

已使用的资

源资源

2 2 2 3 3 12

有关 HMI 连接中可用的连接资源与连接资源的分配，请参见 HMI 设备的离线视图，位于巡

视窗口的“属性 > 常规 > 连接资源”(Properties > General > Connection resources) 中：

在连接资源区域中，将显示以下信息：

• 为 HMI 通信和 HTTP 通信预留的 HMI 连接资源数量

• HMI 离线模式下，HMI 通信和 HTTP 通信所用的连接资源数量

超出 HMI 设备可用的连接资源 大数量时，STEP 7 将输出一条相应的报警消息。

• 每条 HMI 连接所用的 PLC 资源 大数量。该参数是一个系数，与离线使用的 HMI 连接数

量相乘。乘积结果为 CPU 中已占用的 HMI 资源数量。

超出 HMI 设备可用的连接资源 大数量时，系统将输出一条相应的报警消息。

Web 通信

CPU 提供用于多个 Web 浏览器的 Web 连接。CPU 可同时支持的浏览器数量，取决于 Web 浏
览器请求/应用的连接数量。
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连接资源 S7-1500 (S7-1500)

自动化系统中的连接资源 (S7-1500)

简介

某些通信服务需要进行连接，并占用自动化站中的连接资源。CPU、通信处理器 (CP) 和通信

模块 (CM) 可提供相应的连接资源。

站中的连接资源

可用连接资源取决于 CPU、CP 和 CM，且不得超过单个站的 大可用连接资源数量。站中

大的可用资源数量取决于 CPU。
每个 CPU 都会为 PG、HMI 和 Web 服务器通信预留一定数量的连接资源。这样可确保无论

多少个通信服务使用连接资源时，PG 与 CPU 间始终保留至少一条在线连接。此外，还存在

动态资源。 大连接资源数量减去预留的连接资源数量，即为动态连接资源的 大数量。编

程设备通信、HMI 通信、S7 通信、开放式用户通信、Web 通信和其它通信（例如 OPC UA）
等通信服务会利用动态连接资源池。

下图显示了各个组件如何为 S7-1500 站提供连接资源的示例。
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① 站的可用连接资源的分配

A 站中预留的连接资源

  A + B CPU 1518 的连接资源

  C 通信模块 CM 1542‑1 的连接资源

  D 通信处理器 CP 1543‑1 / CP 1545‑1 的连接资源

② 在采用 CPU 1518、CM 1542-1 和 CP 154x-1 的组态示例中，该站通信资源的 大数

量

站中连接资源的数量

下表显示了部分 CPU 类型的 大可用连接资源数：

站中的连接资源 1511
1511C

1512C
1513

1515 1516 1517 1518

站中连接资源的 大数 96 128 192 256 320 384
  预留 10
  动态 86 118 182 246 310 374
CPU 中的连接资源 64 88 108 128 160 192
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站中的连接资源 1511
1511C

1512C
1513

1515 1516 1517 1518

插入 CM/CP 时，可额外使

用的连接资源 大数

32 40 84 128 160 192

附加连接资源 CM 1542‑1 64
附加连接资源 CP 154x‑1 118
附加连接资源 CM 1542‑5 40
附加连接资源 CP 1542‑5 16

CPU 或通信模块所支持的连接资源数将在手册的技术规范部分进行介绍。

示例

在 CPU 1518-4PN/DP 组态中，包含一个通信模块 CM 1542-1 和一个通信处理器 CP 1542-5。
• 站中连接资源的 大数：384
• 可用的连接资源：

– CPU 1518-4 PN/DP：192
– CM 1542-1：64
– CP 1542-5:16
– 总计：272

在该组态中，可使用 272 个连接资源。添加其它通信模块后，该站 多可额外支持 112 个
连接资源。

预留的连接资源

为带有 S7‑1500 CPU 的站、ET 200SP CPU 和基于 S7-1500 的 ET 200pro CPU，预留了 10 个
连接资源

• 4 个连接资源，用于 STEP 7 所需的编程设备通信，例如，进行测试和诊断或将数据加载到 
CPU 中

• 4 个连接资源，用于 STEP 7 中所组态的第一个 HMI 连接的 HMI 通信

• 2 个连接资源，用于与 Web 服务器进行通信
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连接资源分配 (S7-1500)

概览 - 连接资源的分配

下图显示了不同连接所占用的 S7-1500 资源：

① HMI 通信：见下文。

② 开放式用户通信：开放式用户通信连接会占用每个端点的一个连接资源。

③ S7 通信：S7 通信连接会占用每个端点的一个连接资源。

④ Web 通信：Web 服务器连接会占用站中至少一个连接资源。占用的连接数取决于浏

览器。

⑤ PG 通信：PG 通信连接会占用站中一个连接资源。

⑥/
⑦

OPC UA 客户端/服务器通信：作为一项规则，CPU 的 OPC UA 服务器与 OPC UA 客户

端建立的每个会话都占用站中的一个连接资源。

有关 OPC UA 客户端连接资源的信息：见下文。

HMI 通信的连接资源

开放式用户通信的连接资源

S7 通信的连接资源

Web 通信的连接资源

PG 通信的连接资源

OPC UA 客户端/服务器通信的连接资源，见下文
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HMI 通信的连接资源

进行 HMI 通信时，站中所占用的连接资源数量取决于所使用的 HMI 设备。下表列出了不同 
HMI 设备中一条 HMI 连接可占用的连接资源 大数：

HMI 设备 已分配的用于各个 HMI 连接的站连接资源的

大数

精简面板 1
精智面板 21

RT Advanced 21

RT Professional 3
1 如果未使用系统诊断或报警组态，则每个 HMI 连接只占用该站的一个连接资源。

示例：已经为 CPU 1516‑3 PN/DP 组态了以下 HMI 连接：

• 一个 HMI TP700 Comfort，两条 HMI 连接（各占用 2 个连接资源）

• 一个 HMI KTP1000 Basic，一条 HMI 连接（1 个连接资源）

总共分配了 5 个连接资源用于 CPU 中的 HMI 通信。

路由的连接资源

跨网络的 S7 连接（S7 路由）

如果要在 S7 子网中进行数据传输（“S7 路由”），则需在两个 CPU 之间建立一条 S7 连接。S7 
子网将通过网关（即，S7 路由器）进行连接。在此，路由器将用作 S7 连接的传输点，且可

建立 S7 连接。在 S7‑1500 中，CPU、CM 和 CP 可作为 S7 路由器。

以下信息说明了 S7 连接中的路由数据情况：

• 路由连接在两个端点处分别占用一个连接资源。这些连接资源将显示在 STEP 7 的“连接

资源”(Connection resources) 表中。

• 在 S7 路由器中，S7 路由将占用两个特定的连接资源。STEP 7 在“连接资源”(Connection 
resources) 表中未显示用于 S7 路由的特殊连接资源。S7 路由时所需的连接资源数量取决

于 CPU。有关 S7 路由所需的连接资源数量，请参见 CPU 技术规范中的“S7 路由的连接数

量”。

下图显示了 S7 路由中的连接资源占用：
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S7 通信的连接资源

S7 路由时所需的特定连接资源

数据记录路由

数据记录路由还可以跨 S7 子网进行数据传输，通过 PROFIBUS 从连接到 PROFINET 的工程师

站将数据传输到各种现场设备。

数据记录路由与 S7 路由相似，每个数据记录路由器中的网络传输点也将占用两个特定的连

接资源进行 S7 路由。在 CPU 的通信端，数据记录路由的连接资源将显示在在线视图内“连

接资源”(Connection resources) 表格的“其它通信”(Other communication) 中。

说明

数据记录路由的连接资源

进行数据记录路由时，数据记录路由器会占用两个用于 S7 路由的特定连接资源。数据记录

连接和分配的连接资源都不会显示在连接资源表中。在组态过程中，需遵循相应的限值要求。

何时占用连接资源？

连接资源的占用时间取决于连接的建立方式。

• 建立编程连接

在 CPU 的用户程序中调用指令建立连接时（TSEND_C/TRCV_C 或 TCON），将占用连接资

源。通过对 TSEND_C/TRCV_C 指令的 CONT 参数进行相应设置或调用 TDISCON 指令，可

在数据传输后终止连接并释放连接资源。如果连接终止，则 CPU/CP/CM 中的连接资源将

再次可用。

• 组态连接（如，HMI 连接）

如果已在 STEP 7 中组态了一条连接，则将硬件配置加载到 CPU 中时将立即占用连接资源。

通过组态的连接完成数据传输后，连接不会终止。该连接资源为永久性占用。要再次释

放该连接资源，则需在 STEP 7 中删除所组态的这一连接，并将修改后组态下载到 CPU 中。

• 连接编程设备

在 STEP 7 中，将编程设备在线连接 CPU 时，将立即占用连接资源。

• Web 服务器

在浏览器中打开 CPU 的 Web 服务器时，将立即占用 CPU 中的连接资源。
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• OPC UA 服务器

与该 CPU 的 OPC UA 服务器建立的每一条连接，都将占用站中的一个连接资源。连接终

止时，该连接资源立即释放。

• OPC UA 客户端

该 CPU 上 OPC UA 客户端与 OPC UA 服务器建立的每条连接，都将占用站中的一个连接

资源。建立 OPC UA 连接时，OPC UA 客户端将临时占用一个额外的连接资源。根据 
RFC 793，OPC UA 连接终止后该连接资源将等待约 60 秒钟时间才释放（参见“有关 OPC 
UA 客户端/服务器连接的详细信息 (页 224)”）。

• “TCONSettings”指令

通过 MODE=0 成功调用“TCONSettings”指令后，系统将准备新的 OUC 连接。即，提供一

个新的连接 ID 并分配连接资源。

监视连接资源的 大数

离线

在组态连接时，STEP 7 将监视连接资源的占用情况。如果超出了连接资源的 大数量，则 
STEP 7 将发出一条相应的警告消息。

在线

CPU 将监视自动化系统中连接资源的使用情况。如果用户程序中创建的连接数量超出了自动

化系统可提供的数量，则 CPU 将确认该指令建立连接并显示相应错误。 

有关 OPC UA 客户端/服务器连接的详细信息 (S7-1500)
OPC UA 客户端/服务器通信可能会暂时出现连接资源瓶颈，但只有 CPU 的通信请求负载很高

时才会出现这种情况。 
以下是理解临时连接资源瓶颈的要求： 
• 即使在连接关闭（断开）之后，基于 TCP 的通信（例如 OPC UA）的连接终止也会临时占

用一些资源。  
• OPC UA 的连接设置基本上分为 2 个阶段：首先，客户端为发现过程建立连接，然后再建

立高效连接。

• 可能的 OPC UA 连接数由 2 个限值确定。连接设置期间的行为取决于首先达到的限值：  
– OPC UA 客户端/服务器连接的 大可能数量 
– “连接池”资源的 大可能数量，允许使用不同数量的资源

基于 TCP 的连接的基本终止

下图显示了已终止连接如何在一段时间内继续占用资源。 
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1

3

2

① 断开：客户端启动连接终止

② 根据 RFC 793（传输控制协议）“有序”关闭连接：客户端（更确切地说，是终止

连接的伙伴）的资源仍然被占用（大约 60 秒），服务器（更确切地说，是收到连接

断开通知的伙伴）的资源立即释放；连接在客户端中显示为“已断开”。即使

“OPC_UA_Disconnect”指令以“完成”终止，资源也会在等待时间内保持占用状态。

③ 连接终止并且已经过确认伙伴所需的等待时间；资源也会在客户端释放。

图 1-10 原理：OPC UA 连接终止

OPC UA 客户端/服务器连接的基本建立

OPC UA 连接的建立分 2 个阶段，具体取决于系统：首先，为发现过程建立连接，然后在接

收到所请求的信息后再次关闭。只有这样才能建立高效连接。 
与上述连接终止过程一起，这会导致在客户端临时分配 2 个资源。 

1

2

3

① 发现过程的连接：占用客户端和服务器上的资源

② 高效连接：占用客户端和服务器上的资源

③ 并行发现和高效连接：仅为客户端临时保留两个资源。

图 1-11 原理：OPC UA 连接的建立

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 225



用于管理连接资源的灵活模型

在 CPU 中，所有连接类型共用一个连接资源池。 
约束条件： 
• 针对某些连接类型（编程设备和 HMI）预留的资源占用了可自由使用的资源。  
• 对于 OPC UA 客户端/服务器连接，每个 CPU 性能等级都有一个“单独的”上限，类似于

其它连接类型：示例：对于 OPC UA 服务器 大为 64，对于含 CPU 1518 的 OPC UA 客
户端 大为 40。 
可以使用 CPU 参数“OPC UA 会话 大数”(Max. number of OPC UA sessions) 在“OPC UA > 
服务器 > 设置”(OPC UA > Server > Settings) 区域中减少与服务器的可能连接限值。例如，

CPU 1518 预设为值 20。
• 其它特定连接类型的自定义上限示例，可避免不受限制地使用连接池： 

与 多 80 个连接的 Web 通信。 
其它限制可能由各接口的组态限值导致。

下图简单显示了如何在减少其它连接的同时增加开放式用户通信连接的需求。在这种情况下，

OPC UA 客户端/服务器通信“受影响”。这也表明，与 OPC UA 建立两级连接将暂时导致资

源需求增加。

图 1-12 原理：临时资源消耗

OPC UA 连接的使用提示和规则

用户将在此处再次找到概要说明中的提示和规则。 
• 如果处于所需连接数的限值内，则应在客户端侧依次建立 OPC UA 客户端/服务器连接，并

随着时间的推移进行“扩展”。如果以较短的间隔建立 OPC UA 客户端/服务器连接，则

存在资源瓶颈危险（请参见上述关于 TIME_WAIT 的说明）。 
• 由于 OPC UA 客户端/服务器连接分两个阶段建立，并且仅临时使用其它连接，因此应首

先建立 OPC UA 客户端/服务器连接，然后再建立其它连接类型（HMI、OUC 等）。然后，

可以首先从资源池中使用 OPC UA 客户端/服务器连接以顺利建立连接。 
• 规划连接资源时，至少应有一个资源未使用。背景：如果所有连接资源都已占用且 OPC UA 

连接中断，则无法重新建立连接。原因：暂时需要两个连接资源来重新建立此连接。
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连接资源的显示 (S7-1500)

巡视窗口中的连接资源

在硬件和网络编辑器巡视窗口的 CPU 属性中，显示有 S7-1500 自动化系统预留和可用的连

接资源概览信息。

在 STEP 7 中显示连接资源（离线视图）

离线视图和在线视图中，连接资源的显示不同。下图为带有一个 CP 和一个 CM 的 S7-1500 
CPU 中，预留连接资源与可用连接资源的离线视图：

① 站特定的连接资源

② 模块特定的连接资源

站特定的连接资源

在站特定的连接资源列中，将显示有关站预留和动态可用连接资源的信息。在本示例中，自

动化系统中 多可使用 256 个站特定的连接资源。

• 10 个预留的连接资源。其中 4 个已使用，其余 6 个仍然可用。

所占用的 4 个连接资源用于 HMI 通信。

• 246 个动态连接资源；其中 26 个已使用，其余 220 个仍然可用。

所组态的资源将划分为：

– 6 个连接资源，用于 HMI 通信

– 7 个连接资源，用于 S7 通信

– 13 个连接资源，用于开放式用户通信
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由于 CPU、CP 和 CM 中可用连接资源的 大数（310 个连接资源）超出了站限值 256 个，因

此动态站资源列中将显示一个三角形警告标志。

说明

超出可用的连接资源数量：

STEP 7 通过一个警告表示超出站特定的连接资源数量。要确保 CPU、CP 和 CM 中连接资源

的充分利用，可使用具有较大站特定连接资源数量的 CPU，也可减少通信连接的数量。

模块特定的连接资源

在模块特定的连接资源列中，将显示有关自动化系统中 CPU、CP 和 CM 的资源占用信息：在

此，将按照模块而非接口分别显示。在本示例中，CPU 支持 多 128 个连接资源；其中 18 
个已使用，其余 110 个可用。

所组态的资源将划分为：

• 6 个连接资源，用于 HMI 通信

• 4 个连接资源，用于 S7 通信

• 8 个连接资源，用于开放式用户通信

CP 支持 118 个资源，CM 支持 64 个资源；其中，4 或 8 个资源已使用。
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在 STEP 7 中显示连接资源（在线视图）

如果已在线连接到 CPU，则将在巡视窗口“诊断”(Diagnostics) 部分的“连接信

息”(Connection information) 选项卡中显示当前正在使用的资源数量。下图为 S7-1500 CPU 
中，预留连接资源与可用连接资源的在线视图：

在“连接资源”(Connection resources) 表格的在线视图中，不仅会显示所组态连接的预留与

动态连接资源，还将显示该站中当前正占用的连接资源列（包含编程设置和自动设置的连接

资源）。因此，在线视图将显示自动化系统中所有已分配的连接资源，而不考虑连接的建立

方式。在“其它通信”(Other communication) 行中，将显示与外部设备通信和通过数据记录

路由通信时的连接资源分配。

该表格为自动更新。如果所组态的硬件配置与在线的硬件配置不一致，则将输出一条相应消

息。

说明

如果路由的 S7 连接经过某一 CPU，则该 CPU 所需的连接资源不出现在连接资源表中！

显示 HMI 的连接资源

对于 HMI 通信，将根据所用的 HMI 设备和应用该 HMI 设备的应用，具体分配 CPU 中的连接

资源。例如，在 CPU 中，精简面板需要多达 2 个连接资源进行 HMI 连接，而精智面板则需

占用 CPU 中多达 3 个连接资源。

有关 HMI 连接中可用的连接资源与连接资源的分配，请参见 HMI 设备的离线视图，位于巡

视创口的“属性 > 常规 > 连接资源”(Properties > General > Connection resources) 中：
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在连接资源区域中，将显示以下信息：

• 为 HMI 通信和 HTTP 通信预留的 HMI 连接资源数量

• HMI 离线模式下，HMI 通信和 HTTP 通信所用的连接资源数量

超出 HMI 设备可用的连接资源 大数量时，STEP 7 将输出一条相应的报警消息。

• “每个 HMI 连接所用的 PLC 资源 大数量”。该参数是一个系数，与离线使用的 HMI 连
接数量相乘。乘积结果为 CPU 中已占用的 HMI 资源数量。

超出 HMI 设备可用的连接资源 大数量时，系统将输出一条相应的报警消息。

在 Web 服务器中显示连接资源

除了可在 STEP 7 中显示连接资源，也可在浏览器中显示 Web 服务器的相关页面。有关在 Web 
服务器中连接资源的显示信息，请参见 Web 服务器的功能手册。

计算连接资源的示例 (S7-1500)

简介

我们将通过表格方式显示连接资源举例说明如何将各个表格条目放在一起。 

要求

• 2 个带有 1 个 CP 1543-1 和 1 个 CM 1542-5 的 CPU 1516-3 PN/DP ，分别作为连接伙伴

用于扩展组态限值。

• 1 个 带有 CP 1616 onboard  的 PC 系统 WinCC RT Professional ，作为 HMI 连接的连接伙

伴

• 并通过网络将这些设备连接在一起。
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创建连接

在硬件和网络编辑器中的网络视图内，建立并连接连接伙伴 (CPU、CP、CM、WinCC RT 
Professional) 后，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中切换为连接模式。

2. 创建以下连接：

– S7 连接：2 个通过 CPU，21 个通过 CM
– TCP 连接：2 个通过 CPU，4 个通过 CM
– ISO 连接：6 个通过 CP
– ISO-on-TCP：3 个通过 CPU，4 个通过 CM
– UDP 连接：4 个通过 CPU，106 个通过 CP
– HMI 连接：1 个通过 CPU，2 个通过 CP

结果

显示的连接资源中不仅包含可用的资源，还包含创建连接时所需的资源。

在下图中，将重点显示设备和模块的可用资源。

① 根据所用的 CPU，此站 多可有 256 个连接。其中，为特定的连接类型预留了 10 个资源，剩下 246 
个资源动态可用。

② 该 CPU 可提供 128 个连接资源，CP 和 CM 分别可提供 118 个资源。

③ CPU、CP 和 CM 总共可提供 128 + 118 + 118 = 364 个资源。由于通过设备和模块可提供的连接资源

数量超出了站可操作的 大连接资源数量（ 256 个），因此将显示一个警告图标。

下图将重点显示各创建的连接所使用的资源：
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① 通过 HMI 连接分配的资源。在本示例中，1 个 HMI 连接使用了 3 个连接资源。在整个站中，HMI 通
信需要使用 3 + 6 = 9 个连接资源。

② 为 HMI 通信预留的 4 个资源。

③ HMI 通信所需的 9 个资源具体分配如下所示：前 4 个资源，将使用为 HMI 通信预留的资源。剩下 5 个
所需资源将从动态资源中获取。

④ 通过 S7 连接分配的资源。1 个 S7 连接占用 1 个连接资源。在整个站中，需要 2 + 21 = 23 个连接资源。

⑤ 对于 S7 通信，没有预留资源。全部 23 个所需资源都来自动态提供的资源。

⑥ 开放式用户通信（用于 TCP、FDL、ISO、ISO-on-TCP 和 UDP）的所需资源。在整个站中，需要 9 + 112 
+ 8 = 129 个连接资源。

⑦ 对于开放式用户通信，没有预留资源。全部 129 个所需资源都来自动态提供的资源。
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计算连接资源

根据各个设备和模块的可用资源和已使用资源，可以计算出尚未使用的资源和已使用的总资

源数量：

① 这里列出了 CPU 各个通信类型所需的所有资源。HMI 通信需要 3 个资源，2 个用于 S7 通信，9 个用

于开放式用户通信的连接类型。

② 通信类型的所需资源下方分布列出了所需的资源总数。因此，对于 CPU，需要使用 3 + 2 + 9 = 14 个
资源。

③ CP 1543-1 有 118 个可用连接资源。如果使用了这些资源，则无法为 CP 创建更多连接。

④ 对于 CP 1543-1，2 个 HMI 连接将使用 118 个连接资源（每个需要 3 个资源，共 6 个资源），而开放

式通信连接将使用 112 个资源。

⑤ CP 1543-1 中不再有其它可用资源。因此无法为 CP 1543-1 创建更多的连接。

此外，还显示整个站中仍然可用的资源数量以及已用的资源总数：
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① 整个站中各种通信类型所用的全部连接资源（已组态的），包括预留的连接资源和动态的连接资源。

这些值表示设备和模块 (CPU、CP、CM) 所使用的全部资源的总数。

② 整个站中所有通信类型所用的全部连接资源（已组态的），包括预留的连接资源和动态的连接资源。

③ 仍然可用的预留连接资源和动态连接资源的总数。从可以组态的 大资源数中减去所用资源数便可以

得到该值。

数据一致性 (S7-1500)

定义

在数据传输中，数据一致性至关重要。因此在组态通信任务时，必需注意。否则，可能导致

故障发生。

同步运行中无法修改的数据区又称为一致性数据区。即，在超出一致性数据区所允许 大空

间的连续数据区中，可同时包含新数据和旧数据。

当一个通信指令中断时（例如，由高优先级的硬件中断 OB 进行中断），则会发生不一致性

现象。这会导致数据区域传输中断。如果 OB 中的用户程序对通信指令尚未处理的数据进行

了更改，则每次传输的数据将不同：

下图显示的数据区空间小于一致性数据区允许的 大空间。此时，可确保进行数据访问时，

用户程序不会中断数据区域的传输，从而有效避免了数据变更。
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① 源数据区小于一致性数据区允许的 大空间 (②)。该指令将数据一同传输到目标数

据区中。

② 一致性数据区允许的 大空间

图 1-13 数据的一致性传输

下图显示的数据区空间大于一致性数据区允许的 大空间。在这种情况下，数据会因传输中

断而发生更改。将该数据区传输到多个地方时，也可能会发生传输中断。如果因传输中断而

导致数据更改，则每次传输的数据将不同。

① 源数据区大于一致性数据区允许的 大空间 (③)。在 T1 时刻，该指令仅向目标数据

区域传输源数据区域中与一致性数据区域相同的数据量。

② 在 T2 时刻，该指令将源数据区中其余的数据传输到目标数据区中。传输完成时，目

标数据区中包含不同时刻传输的数据。此时，如果源数据区中的数据发生变更，则

会导致数据不一致。

③ 一致性数据区允许的 大空间

图 1-14 传输的数据量超出了一致性数据的 大数量
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数据不一致的示例

下图举例说明了数据过程中数据的变更。目标数据区中包含不同时刻传输的数据。

图 1-15 示例：在数据传输过程中，数据发生变更

S7‑1500 中，系统特定的一致性数据的 大数量：

如果遵循系统中所指定的一致性数据的 大数量，则不会产生不一致现象。在程序循环过程

中，S7-1500 多可将块中 512 个字节的通信数据一致性地复制到或传出用户存储器。超

出该数据区时，将无法确保数据的一致性。如果要定义确保数据的一致性，则 CPU 内用户

程序中的通信数据长度不能超过 512 个字节。之后，即可在 HMI 设备上通过 Read/Write 变
量对这些数据进行一致性访问。

如果需一致性传输的数据量超出了系统指定的数据 大量，则需在应用程序中使用特殊措施

确保数据的一致性。

确保数据一致性

通过指令访问公共数据：
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如果用户程序中包含访问公共数据的通信指令（如 TSEND/TRCV），则用户可以通过诸如

“DONE”参数对该数据区进行访问。因此，在用户程序中使用指令进行数据传输，可确保通

信过程中数据区中数据的一致性。 

说明

用户程序中采取的具体措施

要确保数据一致性，可将传输数据复制到一个单独的数据区（例如，全局数据块）中。用户

程序继续传输源数据时，可通过通信指令将一致性地传输单独数据区中存储的数据。

在复制过程中，系统将使用相应的不可中断型指令，如 UMOVE_BLK 或 UFILL_BLK。这些指

令可确保高达 16 KB 的数据一致性。

使用 PUT/GET 指令或通过 HMI 通信进行 Write/Read 操作：

使用 PUT/GET 指令进行 S7 通信或通过 HMI 通信进行 Write/Read 操作时，编程或组态中需

考虑一致性数据区的大小。将 S7-1500 用作服务器时，用户程序无可用指令进行数据传输。

在用户程序运行过程中，可通过 PUT/GET 指令进行数据交换，对 S7-1500 进行更新。在用

户程序循环运行过程中，不支持对数据进行一致性传输。待传送数据区的长度应小于 512 个
字节。

更多信息

• 有关 CPU、CM 或 CP 中一致性数据的 大数量，请参见相应的技术规范。

• 有关数据一致性的更多信息，请参见 STEP 7 在线帮助中的指令说明。

1.3.2.2 连接 - 用途和选择

有关组态连接的简介

为何建立连接？  
通信连接（或连接）定义两个通信伙伴的逻辑分配以执行通信服务。

您可以组态通信连接，某些情况下甚至可以通过程序控制的方式建立通信连接。

本章介绍了如何定义连接、有哪些注意事项以及用户程序中可以使用的通信指令。
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定义       
一个连接定义了以下方面：

• 相关的通信伙伴

• 连接类型（例如，S7、ISO-on-TCP、ISO 传输、FDL、UDP、电子邮件或 TCP 连接）

• 特性，例如

– 设置特性

可以永久启用连接，也可以根据需要进行启用和禁用。

– 发送操作模式消息

• 通信路径

– 在设备内 (CPU - CP)
– 在网络中（子网/路由器）

连接组态须知  
组态连接时，为每个连接分配一个唯一的本地 ID。 组态通信模块时只需要这个本地 ID。 该
本地 ID 被明确分配给本地和远程连接伙伴的地址。

如果连接端点是一个 PC 站的应用，则该连接名称将作为连接标识的“本地 ID”。
打开项目后，将显示项目范围内的连接表。 如果在连接表的快捷菜单中取消选择“显示所

有连接”(Display all connections) 复选框，则只显示所选对象特定的连接。 对下列对象可以

分别显示所创建的连接：

• 可以作为连接端点的可编程模块

• 在连接路径上使用的通信模块 (CP)
• 子网

如果组态时将设备联网并分配给连接，则会设置本地和远程连接伙伴的地址。 以下连接例

外：

• 可用的 UDP 连接

对于闲置的 UDP 连接，会在用户程序中分配通信接口的地址。

• 程控通信连接

说明

“连接”这个词也适用于支持 UDP 通信协议的 SIMATIC 通信。 这是因为组态时通信伙伴

互相分配，从而在逻辑上为“已连接”。 UDP 通信中，不会在通信伙伴间明确建立连接。
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联网和路径选择决定组态状态

根据项目中是否存在连接伙伴以及它们是否联网，可以完全指定或部分指定连接端点的地址

参数。

• 完全指定

– 定义本地和远程通信伙伴的地址及网络参数。

– 将连接参数装载到设备后，通信连接即操作就绪。

• 未明确指定（部分指定）

仅定义本地通信伙伴。 所选连接类型的伙伴未联网、不在项目中或者尚未定义，这是因

为它们需要进行特殊处理。

应用示例：

– 由于硬件组态尚不完整，因此还不能对设备进行完全联网。

– 所有（未明确指定的）通信伙伴必须为准备接收状态。

将连接参数装载到设备后，通信连接即暂时操作就绪。

程控通信连接

某些应用领域不适合通过组态建立静态的通信连接。 这种情况下可以通过专门的应用程序

建立由程序控制的某种连接类型，在需要时实现动态连接。 

组态连接需要注意的要点

网络视图为您提供了一种清晰的结构化平台，用于组态设备之间的通信连接。

基本功能

• 网络视图中的图形连接组态

只需单击几下鼠标就可以图形方式创建连接。

• 高亮显示可能的连接伙伴

选择一个通信类型，将自动高亮显示可能的通信伙伴。

• 自动搜索连接路径

设置自动分配可能的 佳连接路径或选择其它连接路径。

• 自动传送组态

如果稍后组态或联网模块，则自动分配已组态的且受该模块支持的连接。
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• 用户友好的方式显示连接选择

如果在网络视图中选择了一个对象（例如一个子网或具有通信功能的模块的接口），则

连接表中将显示相关的已组态链路。

• 考虑可用资源

如果某个连接类型需要连接资源，则考虑创建该连接时指定的任何限制条件。 大连接

资源数取决于 CPU 设备类型和 CP 设备类型。
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① 网络视图中的连接显示

② 连接表

③ 巡视窗口中的连接“属性”(Properties) 选项卡

参见

连接诊断概述 (页 4264)
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连接类型的应用范围 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介             
以下部分简要概述了特定设备类型和应用领域可用的通信的连接类型。

更多信息

有关 SIMATIC 中可能通信方式以及连接类型指定用途的更多信息，请参考有关与 SIMATIC 通
信的手册。

S7 连接 
S7 连接的特点包括：

• 这种连接类型可用于所有 S7 设备

• 可用于以下子网类型： MPI、PROFIBUS、工业以太网

• 使用 BSEND/BRCV SFB 时： 在 SIMATIC S7-400/1500 站之间进行数据的安全传送；例如，

交换数据块内容（ 多 64 KB）
• 使用 BSEND/BRCV FB 时,通过 CPU 317-2 PN/DP 以及通过 CPU 31x 和 CP 进行连接： 将数

据安全传输到 S7-300、S7-400 和 S7-1500
• 使用 USEND/URCV SFB 时： 快速非安全性地传送数据，而不考虑通信伙伴何时处理数据；

例如，传送操作和维护消息

• 从 ISO 参考模型第 7 层的通信伙伴数据数据传送

FDL 连接

PROFIBUS-FDL（现场总线数据链路）具有以下特点：

• 接收数据的目标通信伙伴支持按照 SDA 功能（发送数据需应答）发送和接收数据（例如 
SIMATIC S5 或 PC）

• 通信伙伴的 FDL 服务使用应答来确认数据的接收

• 可用的子网类型： PROFIBUS
• 符合标准 EN 50170 Vol.2 PROFIBUS
• 允许分配 ISO 参考模型的第 2 层
• S7 用户程序中的接口： SEND/RECEIVE；
• FDL 服务在 PC 上作为 C 函数提供

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

242 编程和操作手册, 11/2022



ISO 传输连接

ISO 传输连接具有以下特点：

• 适合于大数据量的“数据分块”

• 通信伙伴支持按照 ISO 传输机制发送和接收数据（例如，SIMATIC S5 或 PC）
• 可用的子网类型： 工业以太网

• 通信伙伴的 ISO 传输服务使用应答来确认数据的接收

• S7 用户程序中的接口： SEND/RECEIVE 和 FETCH/WRITE；
• ISO 传输服务 (ISO 8073 class 4) 对应于 ISO 参考模型的第 4 层
• ISO 传输服务在 PC 上作为 C 函数提供

ISO-on-TCP 连接 
ISO-on-TCP 传输连接具有以下特点：

• 符合标准 TCP/IP（传输控制协议/网际协议）以及根据 ISO 参考模型第 4 层扩展的 RFC 
1006。 RFC 1006 描述如何将 ISO 第 4 层中的服务映射到 TCP

• 通信方支持按照 ISO-on-TCP 发送和接收数据（例如 PC 或外部系统）

• 可用的子网类型： 工业以太网

• 使用应答来确认数据的接收

• STEP 7 用户程序中的接口： SEND/RECEIVE 和 FETCH/WRITE；
• ISO-on-TCP 传输服务在 PC 上作为 C 函数提供

TCP 连接

TCP 连接具有以下特点：

• 符合标准 TCP/IP（传输控制协议/网际协议）：

• 与支持发送和接收数据的伙伴（如 PC 或第三方系统）的通信符合 TCP/IP
• 可用的子网类型： 工业以太网

• STEP 7 用户程序中的接口： SEND/RECEIVE 和 FETCH/WRITE；
• 通常可使用 PC 操作系统的 TCP/IP 实现
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UDP 连接

UDP 连接（用户数据报协议）具有以下特点：

• 可用的子网类型： 工业以太网（TCP/IP 协议）

• 在两个节点之间进行非安全性的相关数据域传输；

• S7 用户程序中的接口： SEND/RECEIVE。

电子邮件连接

电子邮件连接具有以下特点：

• 可用的子网类型： 工业以太网（TCP/IP 协议）

• 例如，可使用具有 IT 功能的 CP (IT-CP) 通过电子邮件从数据块发送过程数据

• IT-CP 发送所有电子邮件使用的邮件服务器通过电子邮件连接来定义。

FTP 连接（专门建立 TCP 连接）

使用 FTP 连接处理 FTP 命令序列。

使用文件传输功能 (FTP) 时，具有 IT 功能的 CP 可以将文件传到 S7 设备，或反向传送。

HMI 连接

AUTOHOTSPOT 

选择连接类型 (S7-300, S7-400)

选择连接类型

具体选择哪种连接类型，取决于需要的传输特性以及建立连接时所用的子网和传输协议。 此
外，每个连接端点上的设备类型也限制了连接类型。 
在接口（连接端点）上具体使用的指令或服务取决于连接类型和设备类型。
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下表显示了它们之间的关系：

连接类型 子网类型/协议 设备类型： 下列 SIMATIC 设备之间的

连接

接口

S7 连接 MPI、
PROFIBUS、
工业以太网

S7 - S7, S7 - PG/PC,
S7 - 带 WinCC 的 PG/PC，PG/PC - PG/PC
S7 - 通信伙伴位于另一个项目中（S7、
带 WinCC 的 PG/PC）

S7 指令： USEND, 
URCV, BSEND, BRCV, 
GET, PUT, START, 
STOP, RESUME, 
STATUS, USTATUS
PG/PC:  OPC 服务或编

程接口

FDL 连接 PROFIBUS
（FDL 协议）

S7 - S7, S7 - S5, S7 - PC/PG, S7 - 外部设

备，PG/PC - PG/PC
S7 - 通信伙伴位于另一项目中（S7、
S5、PG/PC、外部设备）

S7 指令：  AG_SEND, 
AG_RECV,
AG_LSEND、
AG_LRECV 
PG/PC: OPC 服务

ISO
传输连接

工业以太网

（ISO 传输协议）

S7 - S7, S7 - S5, S7 - PC/PG, S7 - 外部设

备，PG/PC - PG/PC
S7 - 未指定

S7 - 通信伙伴位于另一项目中（S7、
S5、PG/PC、外部设备、未指定）

S7 指令：  AG_SEND, 
AG_RECV,
AG_LSEND、
AG_LRECV
AG_LOCK
AG_UNLOCK
PG/PC:OPC 服务

ISO-on-TCP
连接

工业以太网

（TCP/IP 协议）

S7 - S7, S7 - S5, 
S7 - PC/PG, S7 - 外部设备，

PG/PC - PG/PC,
S7 - 未指定

S7 - 通信伙伴位于另一项目中（S7、
S5、PG/PC、外部设备、未指定）

S7 指令：  AG_SEND, 
AG_RECV,
AG_LSEND、
AG_LRECV
AG_LOCK
AG_UNLOCK
PG/PC:OPC 服务
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连接类型 子网类型/协议 设备类型： 下列 SIMATIC 设备之间的

连接

接口

TCP 连接 工业以太网

（TCP/IP 协议）

S7 - S7, S7 - S5, 
S7 - PC/PG, PG/PC - PG/PC
S7 - 外部设备，

S7 - 未指定

S7 - 通信伙伴位于另一项目中（S7、
S5、PG/PC、外部设备、未指定）

S7 指令：  
AG_SEND*, 
AG_RECV*,
AG_LSEND**、
AG_LRECV**
AG_LOCK
AG_UNLOCK
PG/PC:OPC 服务

UDP 连接 工业以太网

（TCP/IP 协议）

S7 - S7、S7 - S5、S7 - PC/PG、S7 - 外
部设备、S7 - 未指定

S7 - 通信伙伴位于另一项目中（S7、
S5、PG/PC、外部设备、未指定）

S7 指令：  AG_SEND, 
AG_RECV,
AG_LSEND、
AG_LRECV

电子邮件连接 工业以太网

（TCP/IP 协议）

S7 - 未指定（S7 - 邮件服务器），

S7 - PC/PG（S7 - 邮件服务器）

S7 指令：  AG_SEND,
AG_LSEND 

FTP 连接（专门建立 TCP 
连接）

工业以太网

（TCP/IP 协议）

S7 - 未指定 S7 指令：  
FTP_CONNECT, 
FTP_STORE, 
FTP_RETRIEVE, 
FTP_DELETE, 
FTP_QUIT

与广播节点和组播节点的连接 

说明

对于特殊的连接类型，可以不仅仅选择一个连接伙伴，而是选择若干个连接伙伴（广播和组

播节点）。 可在输入新连接的对话框中选择连接伙伴“对所有...广播” (Broadcast to all...) 或
“...组播节点” (... multicast nodes)。 
● 可为 FDL 和 UDP 连接类型的连接建立与“所有广播节点”的连接（同时发送到所有的广

播接收端）。

● 可为 FDL 和 UDP 连接类型的连接建立与“所有组播节点”的连接（同时发送到多个节

点）。 
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选择连接类型 (S7-1500)

选择连接类型             
必须根据自动化任务来确定通信服务。 通信服务的选择将影响：

• 可用的功能

• 连接的建立时间

• 需执行的操作（如，组态连接、编写指令）

下表列出了可用通信服务的概述。

通信服务 功能 通过接口：

PN DP 串口

PG 通信 用于调试、测试、诊断 √ √ -
HMI 通信 用于操作员监控 √ √ -
I/O 通信 数据交换方，如：

• IO 控制器和 IO 设备

• DP 主站和 DP 从站

√ √ -

S7 通信 在客户端和服务器间或客户端之间进行数据传

输： 需要组态连接

使用 PUT/GET、BSEND/BRCV 或 USEND/URCV 
指令

√ √ -

通过 TCP/IP 实现开放式通信 使用 TCP/IP 协议通过 PROFINET 进行数据交换

使用连接组态： TSEND_C/TRCV_C 或 TSEND/
TRCV 指令

仅通过用户程序： TCON、TSEND、T_RCV、
T_DISCON 或 TSEND_C 和 TRCV_C 指令

√ - -

通过 ISO-on-TCP 实现开放式通信 使用 ISO-on-TCP 协议通过 PROFINET 进行数据

交换 
使用连接组态： TSEND_C/TRCV_C 或 TSEND/
TRCV 指令

仅通过用户程序： TCON、TSEND、T_RCV、
T_DISCON 或 TSEND_C 和 TRCV_C 指令

√ - -
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通信服务 功能 通过接口：

PN DP 串口

通过 UDP 实现开放式通信 使用 UDP 协议通过 PROFINET 进行数据交换

使用连接组态： TSEND_C/TRCV_C 或 TSEND/
TRCV 指令

仅通过用户程序： TCON、TSEND、T_RCV、
T_DISCON 或 TSEND_C 和 TRCV_C 指令

√ - -

通过 ISO 实现开放式通信（仅适用于

带有 PN 接口的 CP）
使用 ISO 协议通过 PROFINET 进行数据交换

使用连接组态： TSEND_C/TRCV_C 或 TSEND/
TRCV 指令

仅通过用户程序： TCON、TSEND、T_RCV、
T_DISCON 或 TSEND_C 和 TRCV_C 指令

√ - -

通过电子邮件实现开放式通信 通过电子邮件实现数据交换

仅通过用户程序： TMAIL_C 指令

√ - -

通过 FTP 实现开放式通信（仅适用于

带有 PN 接口的 CP）
通过 FTP（文件传输协议）实现数据交换

仅通过用户程序： FTP_CMD 指令

√ - -

通过 FDL 实现开放式通信（仅适用于

带有 DP 接口的 CM）

使用 FDL 协议通过 PROFIBUS 进行数据交换

使用连接组态： TSEND_C/TRCV_C 或 TSEND/
TRCV 指令

仅通过用户程序： TCON、TSEND、T_RCV、
T_DISCON 或 TSEND_C 和 TRCV_C 指令

- √ -

点对点连接 使用 Freeport、3964 (R)、USS 或 Modbus 协
议通过点对点方式进行数据交换

使用 SEND_P2P/RCV_P2P 或 
MB_COMM_LOAD、MB_MASTER、
MB_SLAVE 指令

- - √

S7 路由 跨网络边界进行数据交换，如用于参数分配、

测试和诊断

√ √ -

数据记录路由 S7 路由扩展，如通过带有 PROFINET 接口的工

程组态系统对 PROFIBUS 上现场设备进行参数分

配和诊断。

√ √ - 

Web 服务器 通过互联网进行数据交换，如用于诊断 √ - -
SNMP（简单网络管理协议） 通过 SNMP 标准协议进行数据交换，用于网络

诊断和参数分配

√ - -
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通信服务 功能 通过接口：

PN DP 串口

时间同步 通过 NTP（网络时间协议）；CPU 为客户端 √ - -
CPU 为时间主站或时间从站 - √ -

与广播节点和组播节点的连接 

说明

对于特殊的连接类型，不仅可以选择一个连接伙伴，而且可以选择多个连接伙伴（广播和多

播设备）。 可在输入新连接的对话框中选择连接伙伴“对所有广播...” (To all broadcast...) 或
“...多播设备” (... multicast devices)。 
● 可为 FDL 和 UDP 连接类型建立与“所有广播设备”的连接（同时发送到所有的广播接收

端）。

● 可为 FDL 和 UDP 连接类型建立与“所有组播设备”的连接（同时发送到多台设备）。

通信任务指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

用户程序接口

在 SIMATIC S7-300/400/1500 用户程序中，包含有一些适用于通信接口的专用指令。 下面

是用于各种连接类型的指令概览。

PUT/GET 指令可用于 S7-1500。请参见下表中列出的 S7-300/400 的指令。

用于 S7 连接的指令

分配给这些指令的系统函数块集成在 S7-400 的 CPU 中。 
对于具有较新版本 CPU 和 CP 的 S7-300，可以选择通过 CP 的接口主动运行 S7 通信（即作

为客户端）。 这些指令与 S7-400 SFB 的名称相同，但必须在 S7-300 CPU 用户程序中循环

调用。 
CP 必须支持客户端功能以实现 S7 通信。 
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集成有 PROFINET 接口的 S7-300 CPU 也可以组态为 S7 通信的客户端。 使用的系统函数块

与上述 S7-300 和 CP 中使用的相同。 客户端功能仅在 PROFINET 接口提供。 

名称 简要描述

USEND
URCV

通过发送和接收 SFB 进行不对等的数据交换 
大长度 SFB 8/9： 440 字节分割为 4 x 100 字节

大长度 FB 8/9： 160 字节

BSEND
BRCV

在发送 SFB 和接收 SFB 之间交换长度可变的数据块

大长度 SFB 12/13： 64 KB
大长度 FB 12/13： 32 KB

GET 从远程设备读取数据

大长度 SFB 14： 400 字节分割为 4 x 100 字节

大长度 FB 14： 160
PUT 将数据写入远程设备

大长度 SFB 15： 400 字节分割为 4 x 100 字节

大长度 FB 15： 160
START 在远程设备中运行重启（暖启动）

STOP 将远程设备置于“停止” (STOP) 模式

RESUME 在远程设备中运行再继续进程

STATUS 具体查询远程设备的状态

USTATUS 从远程设备接收到状态消息

CONTROL 查询属于 SFB 实例的连接的状态

C_CNTRL 查询连接状态（对于 S7-300 CPU）

用于 S7 通信的指令 

用于点对点连接的指令

可将 BSEND、BRCV、GET、PUT 和 STATUS SFB 用于点对点连接类型的连接（请参见上表）。

也可以使用 PRINT SFB：

名称 简要描述

PRINT 将数据发送到打印机
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用于 FDL、ISO-on-TC、UDP 和 TCP 连接以及电子邮件连接的指令

名称 简要描述

AG_SEND 通过已组态连接将数据发送给通信伙伴（对于带较早版本 CPU 和 CP 的 S7-400，以下限制

适用于此 FC： <= 240 字节）

AG_RECV 通过已组态连接接收来自通信伙伴的数据（对于带较早版本 CPU 和 CP 的 S7-400，以下限

制适用于此 FC：<= 240 字节，非电子邮件）

AG_LSEND 通过已组态连接将数据发送给通信伙伴 
AG_LRECV 通过已组态连接接收来自通信伙伴的数据（非电子邮件）

AG_LOCK 使用 FETCH/WRITE 锁定外部数据访问（不使用 UPD、电子邮件）

AG_UNLOCK 使用 FETCH/WRITE 解锁外部数据访问（不使用 UPD、电子邮件）

AG_CNTRL 诊断通过用户程序建立的连接

AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 

用于通过 TCP 连接实现的 FTP 服务（FTP 连接）的指令

名称 简要描述

FTP_CONNECT 建立 FTP 连接 
FTP_STORE 将数据块（文件数据块）从 FTP 客户端传送到 FTP 服务器

FTP_RETRIEVE 将文件从 FTP 服务器传送到 FTP 客户端

FTP_DELETE 从 FTP 服务器删除文件

FTP_QUIT 退出由 ID 指定的 FTP 连接

AUTOHOTSPOT 

用于通过 ISO-on-TCP、UDP 和 TCP 连接的已编程开放式通信服务以及通过 CP 实现的电子邮件连接的指

令

名称 简要描述

IP_CONFIG 建立程控通信连接和 CP 的 IP 组态。 

AUTOHOTSPOT 
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用于带有通过 CPU 或 CP*) 实现的 ISO-on-TCP、UDP 和 TCP 连接的已编程开放式通信服务（开放式用户

通信）

*) 注： 使用这些指令，只能使用 ISO-on-TCP 来实现通过 CP 的通信。

名称 简要描述

TCON 连接建立

TDISCON 断开连接

TSEND 发送数据

TRCV 接收数据

TUSEND 发送数据；符合 RFC 768 的无连接协议 UDP
TURCV 接收数据；符合 RFC 768 的无连接协议 UDP

AUTOHOTSPOT 

通过 CP 建立的通讯连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

数据量和组态的限值

有关相应 CP 支持的通信连接数，可参考每个 CP 随付的设备手册。可通过添加其它 CP 来增

加每个设备的连接数。

如果在设备中安装了多个 CP，当超出该限制时，会自动切换到下一个 CP。 根据需要使用路

径选择明确分配各连接。

以太网 CP
以太网 CP 可通过一个命令对应一个连接的方式传输以下数据量：

  ISO 传输 ISO-on-TCP TCP UDP
发送 8192 字节 8192 字节 8192 字节 2048 字节

接收 8192 字节 8192 字节 8192 字节 2048 字节

说明

当前 CP 支持 240 个字节以上的数据传输量。 
产品版本较早的 CP 支持传输数据长度 多为 240 个字节的数据。

更多相关信息，请参考以太网 CP 设备手册中提供的详细信息。
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在线模式期间以太网 CP 的任务

在通过连接传输数据的过程中，以太网 CP 执行以下任务：

• 接收

接收来自以太网的数据并将数据转发到 CPU 中的用户数据区

• 发送

传输来自 CPU 的用户数据区的数据并通过以太网发送数据

只要可访问到伙伴，便会自动建立连接。

对于自由 UDP/FDL 连接，以下操作也适用：

• 接收时

在命令报头中输入发送消息的发送方

• 发送时

评估命令报头并进行伙伴寻址 

PROFIBUS-CP
PROFIBUS CP 可通过一个命令对应一个连接的方式传输以下数据量：

FDL 连接类型 已指定 未指定 - 自由第 
2 层访问

广播 组播

发送 240 字节 236 字节 1) 236 字节 1) 236 字节 1)

接收 240 字节 236 字节 1) 236 字节 1) 236 字节 1)

1) 命令报头也随指定的用户数据分配 4 字节
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在线模式期间 PROFIBUS CP 的任务

通过 FDL 连接进行数据传送时，PROFIBUS-CP 执行以下任务：

• 对于指定的连接

– 接收

接收来自 PROFIBUS 的数据并将数据转发到 CPU 中的用户数据区

– 发送

传输来自 CPU 的用户数据区的数据并通过 PROFIBUS 发送数据

• 对于未指定连接还要执行以下任务

– 接收时

在命令报头中输入发送方和 FDL 服务

– 发送时

评估命令报头并进行伙伴寻址；执行所选的 FDL 服务

与 PC 站的通信连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

PC 站的连接端点 
在 PC 站上，将带有下列组件之一的连接组态为连接端点：

• OPC 服务器用作集中通信服务提供者

根据可用的 CP，可以使用以下连接类型：

– S7 连接

– ISO 连接

– ISO-on-TCP 连接

– TCP 连接

– FDL 连接

• 标准应用

对于 S7 连接类型，可以通过工业以太网或 PROFIBUS（取决于可用的 CP）进行通信。
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说明

CPU 1515SP PC  作为 S7 连接的路由器

如果将 "PROFINET onboard [X2]"  接口分配给 SIMATIC PC 站的 CPU 1515SP PC ，CPU 1515SP 
PC  便可用作 S7 连接的路由器。 在 CP 接口 "PROFINET onboard [X2]"  上设置“无，或其它 
Windows 设置”(None, or a different Windows setting) 时，CPU 1515SP PC  无法用作路由的 
S7 连接的路由器。 如果 CPU 1515SP PC  分配的接口从“SIMATIC PC 站”(SIMATIC PC station) 
更改为“无，或其它 Windows 设置”(None, or a different Windows setting)，
CPU 1515SP PC  路由的现有 S7 连接将失效。 由于 PLC 现在不再处理此连接的路由功能，因

此在编译 CPU 1515SP PC  时，将不会显示与无效连接相关的消息。 在编译连接的端点时，将

仅显示路由的无效 S7 连接。 
路由的 S7 连接所需的接口必须在 CPU 1515SP PC  上明确分配。 您可以在“PROFINET 内置 
[X2] > 接口分配”(PROFINET onboard [X2] > Interface assignment) 下的属性中编辑 CPU 
1515SP PC  的接口分配。

OPC 服务器的连接组态特性 
对于将 OPC 作为连接端点的连接，PC 站内 CP 中可以组态的连接数目通常总是比可以操作

的连接数目要多。 
这是因为连接属性“永久维护” (Maintain permanently) 和“按需建立” (Set up on demand) 
不同。 
因此，具有“永久维护”(Maintain permanently) 属性的连接数不能超出 大 CP 连接资源数。 
如果证明可以按需建立其它连接，则必须保持 CP 的对应连接资源可用。 因此，组态的具有

“永久维护”(Maintain permanently) 属性的连接数应比允许的 大 CP 连接资源数小。

编译连接组态时可能会发出一个警告。

更多信息

PG/PC 中的工业通信第 1 卷，条目 ID 为： 42783968 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/42783968) 
PG/PC 中的工业通信第 2 卷，条目 ID 为： 42783660 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/42783660) 
调试 PC 站手册，条目 ID 为： 13542666 (http://support.automation.siemens.com/WW/
view/en/13542666) 
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未指定的连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

工业以太网中未指定的连接  
与目前未知设备（例如诊断设备）的连接被组态为“未指定”连接。如以下 ISO-on-TCP 连
接的示例所述，可以通过不同的方式使用未指定的连接；在 ISO 传输或 TCP 连接上，该过程

与之类似。

• 声明通信准备就绪 - 被动建立连接 
必须将连接建立设置为“被动”。

下列设置将应用到 ISO-on-TCP 连接的地址设置中： 
远程 IP 地址和远程 TSAP 为空。即，它们与 CP 无关。在建立连接的过程中，系统将接受

各个伙伴（伙伴 = 以正确 IP 地址和 TSAP 寻址 CP 的连接名称）。

还有部分规范的选项，即允许与所指定 TSAP 相匹配的所有伙伴进行通信。

• 与任意项目中特定站的连接。 
下列设置将应用到 ISO-on-TCP 连接的地址设置中：

可为任何目标站指定远程 IP 地址和端口。目标站可以在当前 STEP 7 项目的内部或外部。 
如果尚未在当前项目中创建伙伴站，则使用该变量。

• 未指定端口的连接 
在下列情况中未指定 TCP 连接：

– 未指定本地端口（主动建立连接）。

– 未指定远程端口（非主动建立连接）。

• 使用 DHCP 寻址 IP 
如果选择了“使用 DHCP 寻址 IP”(IP addressing using DHCP) 选项，由于本地 IP 地址未知，

因此 初不能在项目中创建完全指定的连接。因此必须选择“未指定”，并将非主动建

立连接作为连接类型。

下表汇总列出了“远程”地址参数的各种设置：

连接建立的意义 IP 地址 / MAC 地址

（远程）

TSAP / 端口（远程） 主动建立连接

由任一伙伴 空 空 否

由任一伙伴通过特定的 
TSAP

空 已指定 否

至或从特定的伙伴 已指定 已指定 是

本地端口仍可为未指定（但是不

需要）。

未指定 否
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空闲 UDP 连接表示其它变量。使用这种类型的连接时，连接伙伴的地址在组态中保持可更改。

通信站由用户程序通信作业中的地址信息确定。 

PROFIBUS 上未指定的连接

通过第 2 层访问为开放状态的未指定 FDL 连接可以按照程序控制的方式对通信伙伴寻址，也

可以使用以下属性在 PROFIBUS 上的两个站之间进行通信：

本地站通过组态指定。远程节点由用户程序通过 AG_SEND 指令调用在作业缓冲区的作业报

头中输入。这意味着可以连接到 PROFIBUS 上的每个节点（PROFIBUS 地址从 0 到 126）。

更多信息

有关介绍特定连接的更多信息，请参见下列章节。

自由 UDP 连接 (页 317) 
FDL 未指定的 FDL 连接（第 2 层自由访问） (页 327) 

通过 CP 实现的已编程通信连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

应用范围  
在某些应用中，适合不通过组态接口建立通信连接或 CP 的 IP 组态，而是使用特定应用程序

以程控方式建立连接。

可以选择通过工业以太网 CP 以程序控制方式自由组态通信连接。 请时刻留意所使用的 CP 类
型的系统性能。

典型示例有很多，例如，对于标准机器的制造商。 为了能够为客户提供合适的接口，这些

制造商会调整通信服务以适应相应的操作员输入。 终端用户不需要知道如何组态连接。

对于这些应用，可以使用 IP_CONFIG 指令将包含组态数据的数据块灵活地传送到以太网 CP。

编程和组态的相互作用

连接由用户组态或者在 S7 设备运行时由用户程序设置。 一个 CP 中不允许混合存在这些连

接！

原理

通信连接的组态数据通过用户程序中的 IP_CONFIG 指令传送给 CP。
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组态数据块可随时以这种方式加载到 CP 中。 然后会覆盖先前的连接和组态数据（IP 地址、

子网掩码、默认路由器、NTP 时间服务器和其它参数）。

以太网 CP 会使用组态数据来检测是否要使用用户程序建立通信连接。

规模

在 IP_CONFIG 指令中 多可以指定 64 个连接。 但是，所使用的 CP 类型所支持的 大连接

数是决定性的。

特性/限制

• 仅使用已组态连接进行一致性检查

连接组态链接到不能使用已编程组态进行的一致性检查或只能使用已编程组态进行一部

分的一致性检查。

• 根据伙伴需要进行连接组态

组态指定连接时，在组态过程中隐式创建伙伴的连接。 这不能通过已编程组态实现。 这
种情况下，必须为伙伴组态相应的一致连接。

• 组态 IP 访问保护

可使用 IP 访问保护将通过本地 S7 设备的 CP 进行的通信限定于具有特定 IP 地址的伙伴。 
该参数分配也适用于程控通信连接。

• 支持 DHCP/DNS
也可以通过已编程组态的 DHCP/DNS 进行 IP 寻址。 

通过 CPU 和 CP 实现开放式用户通信连接

通过工业以太网实现开放式用户通信 - 已编程通信连接         
使用开放式用户通信，可以在用户程序中通过指令接口使用工业以太网服务。通过用户程序

中的指令接口可以建立通信连接；而无需组态连接。
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通过 CPU 接口实现的服务

以下开放式用户通信服务适用于 S7-1500 和 S7-1200 固件版本 V4.5 及以上版本，通过所组

态的 CPU 集成以太网接口连接进行数据交换：

• TCP（符合 RFC 793 协议）

• ISO-on-TCP（符合 RFC 1006 协议）

• 符合 RFC 768 协议的 UDP（广播或单播，不支持组播）

通过 CP 接口实现的服务

以下开放式用户通信服务适用于 S7-300/400/1500，通过 CP 的以太网接口进行数据交换：

• TCP（符合 RFC 793 协议）

• ISO（符合 RFC 905 协议，仅 S7-1500）
• ISO-on-TCP（符合 RFC 1006 协议）

• 符合 RFC 768 协议的 UDP（广播或单播，不支持组播）

1.3.2.3 组态连接

创建新连接 - 概述

创建连接 - 备选项 
有以下选项可用于在网络视图中创建连接：

• 图形连接

组态  
将连接线拖动到连接伙伴，或者将新连接分配到之前选择的连接伙伴。这是在网络视图

中创建单个连接的一种简便方式。

自动或交互式完成缺少的网络连接。

• 交互连接组态

从列表中选择所需的连接伙伴。当要组态的连接很多时，这种方法比图形方法更适用。 
可在以下章节中找到此操作的各个步骤。
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分配连接路径 
根据应用情况，应区分以下步骤： 
• 在源设备和目标设备中选择连接端点

软件会自动确定到目标设备的 佳连接路径。该连接随后可被称作“标准连接路径”。在

选择路径时，软件会考虑可用的连接资源。 
端点可以是 CPU 或 PC 应用程序。

注：仅在图形连接组态中，此步骤才可用。

• 在源和目标设备中选择连接路径

如果是为了在若干组件 (CP) 和可能有的不同子网之间分割装载量，也可以专门组态连接

的路径。通过连接端点和子网的接口指定连接路径。

要求和结果

您已创建配有 CPU 和 PC 应用程序的设备，如果适用，设备上还配备了具有网络视图通信功

能的模块。
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组态结果取决于项目中当前的设备和联网组态。因此，可使用以下部分中描述的方法实现下

列结果：

• 连接已指定  
如果所选的伙伴都联网在同一个子网中，则使用图形式或交互式选择创建完全指定的连接。

将自动同时在本地设备和伙伴的连接表中输入此完全指定的连接。为此连接指定本地 ID 
和伙伴 ID。在编写通信指令（块参数“ID”的值）和 PC 应用程序时，您将需要这些 ID。
例外：

– 单向 S7 连接

连接伙伴在所组态的 S7 连接的两端可以作为服务器。因此，在伙伴的连接表中不存

在任何条目。仅为本地伙伴分发连接 ID。
下图显示了指定的连接：

• 连接未指定

在下列情况下需创建未指定连接，方法是只需以图形方式或交互方式选择本地连接伙伴：

– 如果某些连接属性需要未指定连接。示例：电子邮件连接、FTP 连接、具有自由第 2 层
访问的 FDL 连接。

– 当所选连接类型的两个伙伴之一尚不可用，但希望保留连接资源时。
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联网的影响 - 缺少联网时的响应  
联网连接伙伴，对确保已分配连接参数的唯一性和一致性很有必要。如果两个伙伴或其中之

一未连接到同一子网中，则必须区分图形连接组态中的以下响应。

说明

对话框向导形式的连接组态 - 非自动联网

在对话框向导形式的连接组态中非自动联网。

• 待连接伙伴的接口尚未联网，或不在同一个子网中。

在显示的“连接到子网”(Connect to subnet) 对话框中，包含下列选项：

– 分配现有子网

从现有子网列表中选择一个子网。可以统一创建连接并且能指定该连接。

– “连接到新子网”

连接伙伴的接口通过新的子网相连。可以统一创建连接并且能指定该连接。

– “不要连接到子网”

将连接创建为指定的连接，由于尚未联网，无法确保一致性，因此连接表中的条目显

示为红色。在网络视图中这些连接显示为虚线；

• 伙伴上的多个接口 / CP - 伙伴上至少有一个可用接口没有联网

下列应用取决于本案例中创建连接的方式：

– 如果只通过选择 CPU / OPC 服务器作为连接端点来指定连接，则无需考虑是否联网就

可以指定连接路径。这将显示案例 b 中所描述的响应以及选择对话框。

– 如果故意选择伙伴上尚未联网的空闲接口作为连接端点，则响应与案例 a 中所述的相

同。

连接伙伴的接口通过新的子网相连。可以统一创建连接并且能指定该连接。

包含已组态连接信息的视图

通过以下所述的视图可以对有关组态和检查通信连接的所有信息和功能进行全面访问。

通过项目导航可在“设备和网络”(Devices & Networks) 下访问该视图。
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① 网络视图中的连接显示

② 连接表

③ 巡视窗口中的连接“属性”(Properties) 选项卡

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 263



优点

这些视图中显示的信息始终按照当前的用户操作保持 新。 这表示：

• 如果在网络视图中选择了 CPU，连接表中会显示为该 CPU 创建的所有连接。

注： 可使用连接表快捷菜单来选择显示该项目中的所有连接，或者显示所选组件的连接

• 如果已在连接表中选择一个连接：

– 激活连接模式后，网络视图中的连接路径将显示在图形显示部分中。

– 巡视窗口中的属性视图显示此连接的参数。

网络视图中的连接显示 
网络视图显示设备及其组件，以及网络和通信连接。

关于连接，在网络视图中会看到：

• 已在相互之间创建连接的设备。

• 具有未指定连接的设备。

网络视图提供以下功能：

• 以图形方式创建连接

• 以图形方式创建连接时，选择连接路径

连接表 
连接表提供以下功能：

• 列出与网络视图中所选对象的连接（网络、CPU、CP）
• 列出项目中的所有连接

• 在网络视图中选择连接及相关的连接显示方式，并在巡视窗口中选择所选连接属性的显

示方式。

• 更改连接伙伴

• 可供输入中央参数的选项

• 显示状态信息；

• 交互式创建新连接的起点（禁用“显示所有连接”(Display all connections) 选项时适用）。
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巡视窗口中的连接“属性”(Properties) 选项卡

属性对话框具有以下含义：

• 用于设置所有连接参数的显示画面及选项

• 自动或手动设置连接路径

• 对未指定连接的后期指定

以图形方式创建新连接

以图形方式组态连接   
• 在 简单的情况下，只需要选择想要连接的设备。当前组态中的可用连接路径被选定并

标记为“标准连接路径”。然后选择该连接路径以充分使用可用资源。该定义基于以下

特性：

– 在可以自动创建完全指定的连接后，将立即联网那些未联网的组件。

– 一个组件的资源完全用尽之后，再切换到另一个组件。

– 对于不取决于网络的连接类型（S7 连接），网络类型要遵守以下优先规则：工业以太

网在 PROFIBUS 之前。

• 或者，可以定义指定连接路径 - 将端点和接口连接到子网。

说明

在 CPU 1515SP PC  上以图形方式创建 S7 连接

如果要在 CPU 1515SP PC  上创建 S7 连接，在以图形方式创建连接时请使用 CPU 1515SP PC 
"PROFINET onboard [X1]" 的正确接口。此接口直接与 CPU 150xS  相连。

CPU 1515SP PC "PROFINET onboard [X2]"  的左侧接口连接到 SIMATIC PC 站或 Windows 应
用，在以图形方式创建 S7 连接时无法使用。
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自动确定连接路径   
要通过默认连接路径以图形方式创建连接，可执行以下操作：

1. 在工具栏上，单击“连接”(Connections) 按钮。这会激活连接模式。

2. 在该图标旁边的下拉列表中选择所需的连接类型。
这样您将看到以下响应：

– 可在项目中用作所选连接类型的连接端点的组件，在网络视图中将以彩色突出显示。

这些组件可以是 CPU 或 PC 应用程序。

3. 选择连接初始端的组件。

4. 创建连接时有两个选项：

– 单击连接的开始组件并将鼠标光标拖动到连接模式中的目标组件上。通过再次单击鼠

标确认该连接端点。

– 按住 shift 按钮，选择目标组件并使用鼠标右键选择“添加新连接”(Add new 
connection) 命令。

说明

如果要提前退出连接模式，请按 <Esc>，右键单击或双击网络视图的背景。
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结果

• 创建了指定的连接。

• 连接路径高亮显示。已根据可用连接资源和接口自动设置了连接路径。

• 该连接将输入到组件（CPU/PC 应用程序）的连接表中。

选择特定连接路径   
执行以下操作以创建具有单独选择的连接路径的连接：

1. 在工具栏上，单击“连接”(Connections) 按钮。这会激活连接模式。

2. 从下拉列表中选择需要的连接类型。
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3. 单击自其创建连接的设备中的子网接口。

4. 在连接模式中，按住鼠标按钮，将光标拖到目标设备中的相关接口上，然后松开鼠标按钮。

说明

如果要提前退出连接模式，请按 <Esc>，右键单击或双击网络视图的背景。

结果：

– 创建了指定的连接。

– 端点间创建的连接会将所选接口用于其连接路径。

– 连接路径高亮显示。

– 该连接将输入到设备（CPU/PC 应用程序）的连接表中。

没有分配网络或没有明确的网络分配时，组态连接   
创建连接后，都会尽可能地自动创建未完成的任何联网。如果无法进行唯一的网络指定，则

在完成连接组态时会生成查询。您可以从现有子网中选择。

示例如下：在尚未联网的站 PLC2 和 PLC3 之间建立连接时生成查询。

交互创建新连接

交互组态连接   
交互式连接组态是在站内的一个进程中创建多个连接的有效方式。
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一方面，由于系统可以显示所有接口变量，所以可以对连接路径的选择进行全面控制。 同时，

还可以将可用资源的评估和连接路径的选择交给系统完成。

说明

对话框向导形式的连接组态 - 非自动联网

在对话框向导形式的连接组态中非自动联网。
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“创建新连接”(Create new connection) 对话框

“创建新连接”(Create new connection) 对话框的结构如下所示。 该示例显示了多个站之间

的联网。 连接模式激活，并且选择了列表中的第一个站。

① 用于选择连接类型的下拉列表。
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② 显示所选连接类型的可用连接伙伴。

从下列选项中选择：

• 特定的连接组态与连接类型一致。

– “未指定”

– “广播”

– “组播”

• 连接伙伴

③ 用于选择接口的内容区域。

将显示符合该组态的接口组合。 仅显示所选连接类型的可用接口。 状态显示中将提供有关能否将连接

设置为联网功能和可用资源的其它信息。 即使接口尚未联网，仍可以创建连接。

另请参见“AUTOHOTSPOT” 
例如：

在 PLC1 和 PLC4 之间，Gbit 端口与 PROFINET 接口一样，已联网。 因此只有这两种组合才显示为完全

可分配。

④ 用于选择或输入本地 ID 的下拉列表。

⑤ 用于显示主动连接建立情况的复选框。

创建连接时，始终对本地端启用用于建立主动连接的复选框。并不是所有设备都能建立连接。 在这种

情况下，伙伴必须接管建立连接的工作。 此复选框始终指示所选连接的能力。

⑥ 用于显示在一端组态的连接的复选框。

在一端组态的连接是指客户端-服务器关系。客户机可以获得服务器信息，而服务器无法获得客户机的

任何信息。 在两端组态的连接中，两者都可获得对方的信息。 此复选框始终指示所选连接的信息。

⑦ 显示设置新连接的确认信息。

将指出连接类型以及两个连接伙伴。 黄色图标指示连接已建立但不一致。 在这种情况下，请检查连接

参数。

状态显示

图标 含义

接口已联网，所选伙伴的连接资源已就绪。

接口未联网或未连接到相同子网。
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操作步骤

要交互创建连接，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏上，单击“连接”(Connections) 按钮。 这会激活连接模式。

2. 在将作为连接端点（CPU 或 PC 应用程序）的组件的快捷菜单中，选择命令“添加连接”(Add 
connection)。
或
禁用“显示所有连接”(Display all connections) 选项并选择了 CPU 或应用程序时，在连接表的
快捷菜单中选择“添加连接”(Add connection) 命令。
将打开“创建新连接”(Create new connection) 对话框。

3. 选择所需的连接类型。例如，从“类型”(Type) 下拉列表中选择“FDL 连接”(FDL connection)。
4. 检查页脚中所显示的其它连接参数的默认设置，并根据要求进行修改。

说明

也可以稍后在连接表或连接的属性中更改这些参数。

5. 在对话框左侧，选择连接伙伴（设备或 CPU）。
在内容区域中将显示组态可用的接口组合及状态信息。 将选择可以分配所选类型连接的第一
个接口组合。

说明

根据所选的连接类型，除了可能的连接伙伴之外，还可以使用特殊连接类型，如“未指

定”、“广播”或“组播”。

6. 保持选项不改变或选择所需连接路径。

7. 使用“添加”(Add) 按钮确认选择。
连接随即创建并显示在连接表中。

8. 如果尚未关闭该对话框，则可以按下列方法中的一种继续：

– 再次单击“添加”(Add) 按钮，创建到相同目标设备的另一个相同类型的连接。

– 从下拉列表中选择另一种连接类型或另一个连接伙伴，以重复上述步骤。

在不联网的情况下组态连接   
创建连接后，都会尽可能地自动创建未完成的任何联网。 完成该对话框的填写之后，如果

可以分配唯一网络，则在网络视图中相关接口将显示为已联网。

如果不能进行唯一的网络分配，则在交互式连接组态时不会显示为联网。 因此以这种方式

创建的连接不会完全指定，并且在连接表中突出显示为红色。
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在网络视图中工作

连接模式下网络视图的含义  
网络视图显示设备及其组件，以及与子网的接口。 在连接模式下，可以显示已组态连接的

通信路径。

之后，可使用下列有关连接的信息：

• 其间创建了连接的各个设备

• 为设备创建的连接类型

• 具有未指定连接的设备

在连接模式下，网络视图具有以下功能：

• 以图形方式创建连接；另请参见以图形方式创建新连接 (页 265)
• 突出显示子网的所选连接；

• 突出显示连接伙伴。

高亮显示网络视图中的连接路径和伙伴  
要在网络视图中显示所有或某些连接类型的连接伙伴，请执行如下操作：

1. 从要在网络视图中显示连接伙伴的连接端点（CPU 或 PC 应用程序）的快捷菜单中，选择“突
出显示连接伙伴”(Highlight connection partners) 命令。

2. 在随后出现的菜单中，选择“所有连接伙伴”(All connection partners) 或“选择连接类
型...”(Select connection type...)
将选择本地端点以及与所有或所选连接类型相关的目标设备的端点。 此外，设备会显示一个
箭头。

3. 通过右键单击本地设备页脚中的箭头，可以打开包含目标设备相关信息的列表。 此附加功能
在有些设备不可见的复杂网络组态中很有用。
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说明

可以显示在网络视图的当前显示范围中看不到的其中一个连接伙伴。 在显示的列表中单击

通信伙伴。 结果： 显示内容将会移动，以使该连接伙伴变为可见状态。

突出显示/选择连接

可以选择并高亮突出显示各个连接。 这表示：

• 连接表（在这里可设置某些属性）中将突出显示该连接。

• 该连接和所有参数指定选项一同显示在巡视窗口中。
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请按以下步骤操作：

1. 将光标放在子网上。

2. 在出现的“突出显示连接”(Highlight connection) 对话框中选择并突出显示相关连接。
连接路径以浅蓝色虚线显示。

3. 单击该虚线。
该虚线的颜色将变为深蓝色，连接表和巡视窗口中将显示该连接。
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使用连接表

功能  
连接表不仅可以交互式创建新连接，而且还能提供其它功能：

• 列出与网络视图中的某个选定对象（网络、CPU、CP）之间的连接

• 列出项目中的所有连接

• 选择一个连接，然后会在网络视图中显示与其关联的连接

• 更改连接伙伴

• 用于输入中央参数的选项

• 显示状态信息

交互式创建新连接

交互创建新连接 (页 268)

连接表的内容

连接表可用于显示在项目中创建的所有通信连接的详细信息：

• 显示所有连接（默认设置 - 可通过快捷菜单进行选择）

连接表显示为项目创建的所有连接。

• 显示所选连接（推荐复杂项目使用的设置）

要访问该显示内容，请取消选中快捷菜单中的“显示所有连接”(Show all connections) 选
项。

连接表显示从属于选定子网或选定 CPU 和/或 CP 的连接。换句话说，如果在网络视图中

未选择任何这些指定对象，则连接表为空。

也可以同时选择同一类型的多个对象（多个子网、多个 CPU/CP 或多个接口）。 连接表

随后便显示所有的相关连接。

用于表格的基本功能

连接表支持下列用于编辑表格的基本功能：

• 显示和隐藏特定表列

在表标题的快捷菜单中选择“显示/隐藏列”(Show/hide columns) 命令。

• 手动更改列宽

移动标题中列右侧的分隔线
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• 自动优化列宽

在表格标题中选择快捷菜单命令“优化列宽度”(Optimize column width)。
• 使用工具提示显示列含义

如果需要保存布局、表格列宽和表格列的可见性，则单击网络视图右上方的“记住布

局”(Remember layout) 功能。

图标 含义

记住布局

保存当前表格视图。将保存表格视图的布局、列宽和列可见性。

使用光标键在连接表内移动 
可以使用向上和向下光标键从连接表中选择连接；激活连接模式后，所选连接将在网络视图

中被标记并突出显示。

更改连接属性

可直接编辑连接表中显示的部分参数。例如，只能在连接表格中进行修改连接名称。

更改连接伙伴  
可以更改连接的连接伙伴，操作如下：

1. 选择连接。

2. 在“伙伴”(Partner) 列中，从打开的下拉列表中选择新连接伙伴。

参见

连接诊断概述 (页 4264)
使用图标显示连接状态 (页 4265)
详细连接诊断 (页 4266)

更改连接伙伴

如果需要更改已组态连接的连接伙伴，请按照以下步骤操作。 本地 ID 和连接类型将保持不变。

只能对连接表或巡视窗口中的连接端点进行更改。
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以交互方式更改连接

要转到默认连接路径上的其它连接伙伴，可按如下操作进行：

1. 在网络视图中，选择要为其指定新连接伙伴的本地端点。
端点连接将显示在连接表中。

2. 在连接表中选择所需的连接。

3. 在“伙伴”(Partner) 表列中，从下拉列表中为该连接选择新目标设备。
也可以在巡视窗口中的“连接路径”(Connection path) 下选择新的目标设备。

说明

对先前组态的属性的影响

请注意，更改连接伙伴时，必须将连接的已分配参数属性重置为预选状态。 
如果要更改连接的“属性”(Properties)，请使用连接表或巡视窗口中的可能条目。

说明

对联网的影响

如果在更改连接伙伴的过程中没有联网到新的连接端点，则不会自动创建子网。 

设置或更改连接路径

视设备中可用组件和接口而定，连接可采用设备中的不同路径。

组态中的连接将具有与设备组态状态相一致的以下组态状态，并相应地显示如下：

• 连接路径闭合

通信所需的端点（CPU 或 PC 应用程序）和接口（该 CPU 或其它 CPU 中的本地接口）都

可用。

• 连接路径打开

– 由于缺少接口，因此无法指定完整的连接路径。

– 只在一个端点处指定了连接路径，因为它是未指定连接。
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下面描述了在本地或伙伴设备中更改或重新指定已组态连接路径的过程。

可在下列视图中设置或更改连接路径：

• 巡视窗口 -“属性 > 常规”(Properties > General)

在巡视窗口中更改连接路径

要为现有连接指定不同的连接路径：

1. 在网络视图中，选择要更改其连接的端点（CPU 或 PC 应用程序）。

2. 在连接表中，选择要更改连接路径的连接。
提示： 如果已设置“突出显示连接”(Highlight connection) 视图，则将在网络视图中突出显
示当前连接路径。

3. 在巡视窗口中的“属性 > 常规 > 接口”(Properties > General > Interface) 下选择新接口。 为伙
伴提供了可以考虑在本地接口环境中使用的接口（注意： 可以通过不同的子网类型建立 S7 连
接）。
新连接路径在网络视图中高亮显示。

分配连接路径

要为现有的打开连接路径指定闭合连接路径：

1. 扩展设备组态，使两个伙伴都可以使用连接类型所需的接口。

2. 在连接表中，选择要更改其连接路径的连接。
提示： 如果已相应设置“突出显示连接”(Highlight connection) 视图，则将在网络视图中突
出显示当前连接路径。

3. 在巡视窗口的“属性 > 常规 > 接口”(Properties > General > Interface) 下激活“查找连接路
径”(Find connection path) 按钮。
新连接路径在网络视图中高亮显示。
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创建未指定连接

在下列情况下需创建未指定连接，方法是只需以图形方式或交互方式选择本地连接伙伴：

• 当某些服务或连接属性需要未指定的连接（示例： 电子邮件连接、FTP 连接、具有“自

由第 2 层访问”属性的 FDL 连接）时。

• 当希望建立可供与任何连接伙伴的通信使用的连接时。

• 当所选连接类型的两个伙伴之一尚不可用，但希望预留连接资源时。

• 当连接伙伴不在项目范围内时（如第三方站）。

• 带有广播/组播的 UDP 连接：

– 请参见 广播和组播 UDP (页 314)
– 请参见 自由 UDP 连接 (页 317)

要求

必须处于网络视图中。

以图形方式组态未指定连接 
要以图形方式创建未指定连接，可按如下操作进行：

1. 在连接模式下，从下拉列表框中选择所需连接类型，例如“TCP 连接”(TCP connection)。

可用于所选连接类型的 CPU 将被选中并高亮显示。

2. 单击将通过其建立连接的 CPU。
3. 在 CPU 内或在 CPU 的接口上移动鼠标光标，并通过双击鼠标确认连接端点。

结果

• 随即会创建一个未指定的连接。 视所选的端点（CPU 或 CP）而定，下列内容适用于路径

选择：

– 端点 CPU： 将自动选择 佳的本地连接路径。 另请参见以图形方式创建新连接 
(页 265)

– 端点 CP 接口： 根据输入内容确定连接路径。

• 未指定连接在画面中以短虚线高亮显示。

• 在设备连接表中输入未指定连接，在“伙伴”(Partner) 列中输入“未知”(Unknown)。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

280 编程和操作手册, 11/2022



以交互方式组态未指定连接  
要以交互方式创建未指定连接，可按如下操作进行：

1. 在要创建连接的设备 (CPU) 的右键快捷菜单中，选择“添加连接”(Add connection) 菜单命令。
或
禁用“显示所有连接”(Display all connections) 选项时，在连接表的快捷菜单中选择“添加连
接”(Add connection) 命令。
结果： 将打开“创建新连接”(Create new connection) 对话框。

2. 在“创建新连接”(Create new connection) 对话框中，选择所需连接类型，例如“FDL 连接”(FDL 
connection)。

3. 在对话框的顶部，选择条目“未指定”(Unspecified)。
4. 如果有多个本地接口，则能够从列表中选择所需接口。 列表的第一行将显示系统检测到 适

合的接口，并选中该接口。

5. 使用“添加”(Add) 按钮确认选择。
未指定连接随即被创建，并在连接表中可见。

6. 重复上述过程，或通过“确定”(OK) 退出对话框。

结果

• 创建了一个或多个未指定连接。

• 在连接表中输入未指定连接。

说明

请注意，仍可为每个连接的特殊属性分配参数。 

创建带有广播/组播的 UDP/FDL 连接

含义    
组播和广播是 UDP 连接上的工业以太网 CP 和 FDL 连接上的 PROFIBUS 支持的特定连接选项，

可以进行组态。
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以交互方式创建连接 - 步骤

要以交互方式创建组播/广播连接，请按下列步骤操作：

1. 在将作为连接端点的组件的快捷菜单中，选择“添加连接”(Add connection) 命令。
或
禁用“显示所有连接”(Display all connections) 选项时，在连接表的快捷菜单中选择“添加连
接”(Add connection) 命令。
将打开“创建新连接”(Create new connection) 对话框。

2. 从“类型”(Type) 下拉列表中选择“UDP 连接/FDL 连接”(UDP connection / FDL connection) 连
接类型。

3. 在对话框的左侧，选择广播或组播连接类型。
在内容区域中将显示组态可用的本地接口及状态信息。 选择可以分配所选类型连接的第一个
接口。

4. 保持选项不改变或选择所需连接路径。

5. 使用“添加”(Add) 按钮确认选择。
连接随即创建并显示在连接表中。

6. 如果尚未完成该对话框中的内容，则可以按下列方法继续填写：

– 再次单击“添加”(Add) 按钮，创建到相同目标设备的另一个相同类型的连接。

– 从下拉列表中选择另一种连接类型或另一个连接伙伴，以重复上述步骤。

以图形方式创建连接 - 步骤  
1. 首先，使用图形连接组态工具创建一个未指定的“UDP 连接/FDL 连接”(UDP connection / FDL 

connection)；以图形方式创建新连接 (页 265)
2. 然后根据对组播或广播的要求设置连接伙伴的地址。 也可以按照下列步骤：

– 在连接表中，转到“伙伴”(Partner) 列并从下拉列表中选择所选连接类型，将自动分

配地址参数。

或

– 对于 UDP，在“常规 > 地址详细信息”(General > Address details) 中，直接输入 IP 地
址或端口。 对于 FDL，设置 PROFIBUS 站地址 63。

参见

广播和组播 UDP (页 314)
FDL 广播连接 (页 327)
FDL 组播连接 (页 329)
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指定未指定连接

未指定连接的特征

对于未指定连接，视连接类型而定，本地访问网络或寻址伙伴所必需的部分或全部参数将会

丢失。

未指定连接按以下方式显示：

• 网络视图：

当在连接表中创建或选择了未指定连接后，该连接将以虚线形式显示在网络视图中。 
• 连接表：

– 在“伙伴”(Partner) 列中的显示： “未知”

出现未指定连接的情况如下所述： 另请参见创建未指定连接 (页 280)
下面是两个主要的稍后指定连接的场景：

• 连接伙伴在同一项目中

通过随后选择项目中可用的组件来指定连接。

• 连接伙伴不在同一项目中

通过输入位于项目外的通信伙伴的地址参数来指定连接。

自动补充丢失的连接参数

如果通过添加组件补充了丢失的资源，则会将连接自动分配给未指定连接（在可能且必要的

情况下）。

要求

• 两台设备的组件都具有用于该连接类型的空闲资源。

在连接表中的操作步骤

按以下步骤进行操作以使用项目中已存在的目标设备的地址参数来提供未指定连接：

1. 选择要为其指定连接的 CPU。
在连接表中，所有为 CPU 组态的未指定连接在“伙伴”(Partner) 列中都有条目“未
知”(Unknown)。

2. 在连接表的“伙伴”(Partner) 列中，选择所需的目标设备。
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结果

• 可通过相关的地址详细信息来指定到连接伙伴的连接。

• 新连接路径以虚线形式在网络视图中突出显示。

下图显示了指定的连接：

删除连接

可通过网络视图或连接表删除已组态连接。

在网络视图中，可删除高亮显示的连接。 在连接表中，可删除一个或多个连接。

在网络视图中的操作步骤

可以在网络视图中通过快捷菜单删除单个连接。请按下列步骤进行操作：

1. 切换到连接模式。

2. 将光标放在子网上。
“突出显示连接”(Highlight connection) 对话框将显示当前组态的连接。

3. 选择要删除的连接。

4. 将光标再次放在子网上。

5. 通过单击鼠标右键，打开快捷菜单。

6. 选择“删除”(Delete) 命令。
将彻底删除所选连接。 如果指定连接的伙伴位于项目中，则还会从伙伴的连接表中删除连接。

说明

将连接数据下载到模块

将带有已删除连接的连接表下载到受其影响的可编程模块。

在连接表/网络视图中的操作步骤

可以在连接表中通过快捷菜单删除一个或多个选定连接。请按下列步骤进行操作：

1. 在连接表中，选择要删除的连接。

2. 通过单击鼠标右键，打开快捷菜单。
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3. 选择“删除”(Delete) 命令。
将彻底删除每个选定的连接。 如果指定连接的伙伴位于项目中，则还会从伙伴的连接表中删
除连接。

4. 将删除了连接的连接表装载到相应的可编程模块中。

说明

将连接数据下载到模块

将带有已删除连接的连接表下载到受其影响的模块。

说明

要删除模块的所有连接，则必须装载空连接表。

复制连接

简介

连接不会被单独复制，而是始终与项目或设备一起复制。

您可以复制：

• 整个项目

• 项目内或项目间的一个或多个设备

复制项目

复制项目时，同时还会复制所有已组态连接。 由于连接仍会保持一致，因此不需要对复制

的连接进行新的设置。

复制设备

• 在项目中复制设备

复制个别设备会导致出现未指定连接，因此您需要重新为本地节点指定连接伙伴。 
如果复制设备组，则还将复制组内的连接。 但是，复制也会导致出现重复的连接名称。 
复制后，更改重复的连接名称。 
需要再次联网所复制的设备。

• 将设备复制到另一个项目

可以将一个或多个设备复制到另一个项目。 要继续编辑其它项目，需重启 TIA Portal。
在复制的设备间组态的连接仍会在目标项目中。 只需在目标项目中重新指定联网。

逐个将设备复制到目标项目会导致暂时出现未指定连接。 但是，在添加下一个设备时，如

果可能，将重新指定通信伙伴。
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更多信息

另请参见指定未指定连接 (页 283) 

不一致连接 - 没有分配的连接

不一致连接是指连接数据不完整或不一致的连接；这种连接在项目上下文中不起作用。

无法加载不一致连接 - 无法对这类连接进行操作。 
在连接表中，不一致连接以红色标记。

说明

未指定的连接

虽然未指定连接在连接表中始终以红色突出显示，但是它们不一定是不一致的。

创建未指定连接 (页 280)

引起不一致连接的可能原因

• 删除或更改硬件配置。

• 项目中缺少连接所需的接口网络链接。

• 连接资源过多

• 在没有伙伴地址信息的情况下，连接到未指定连接伙伴。

在巡视窗口的连接属性页面中会提供导致不一致的原因的相关详细信息；不一致参数显示为

红色。 通过将光标置于这些参数上，可获得有关这些参数的补充信息。

与典型组态操作相关的不一致性的示例和补救措施

以下介绍的操作会导致已组态连接丢失其分配或被删除。

说明

请注意，与 S7 连接相比而言，与 CP 相关的 ID 被分配给 SEND/RECEIVE 接口的连接。 因此，

以下所述的操作可能需要自定义 ID，这意味着还必须在用户程序中自定义接口。

如果 CP 由其它 CP 替换，则该 CP 必须至少提供相同的服务并具有相同的版本。 这是确保通

过 CP 组态的连接能够保持一致并且可以使用的唯一方法。
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表格 1-4 可导致已组态连接发生变化的 CP 接口操作。

操作 连接的结果 要恢复连接而必须执行的操作

删除 CP（模块）。 连接在连接表中保持完好无损，而

未分配给 CP。
将保留到 CPU/PC 应用程序的分配。

在硬件配置中放置并联网 CP 后：

1. 将 CP 分配给连接；

2. 检查模块起始地址 LADDR，并在必要时

在用户程序中自定义起始地址。

3. 在用户程序中自定义连接 ID。
4. 将连接组态重新装载到 CP 中。

删除设备。 将取消项目中指向此设备的所有连

接。

• 在伙伴上连接仍保持为未指定连

接。

• 将完全删除那些没有连接伙伴的

连接。

重新组态设备和连接。

既可以重新分配未指定连接或也可以将其删

除。

更改 CP 的子网分配。 通过 CP 分配的连接仍保留，但是可

能会不一致。

必要时，需要重新分配连接。

1.3.2.4 连接方式 (S7-300, S7-400, S7-1500)

S7 连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

S7 连接 - 常规设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

常规连接参数

常规连接参数在该连接属性下的“常规”(General) 参数组中显示；这些连接参数标识本地连

接端点。

在此，可以指定连接路径并指定连接伙伴的各种属性。

本地 ID
在此，将显示查看连接的模块的本地 ID（本地伙伴）。 可以更改本地 ID。当已经编写通信

功能块，且希望在这些功能块中使用为该连接指定的本地 ID 时可能需要执行此操作。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 287



特殊连接属性

显示连接属性（可以根据所用组件进行修改）：

• 在一端已组态

在一端已组态表示连接伙伴在此类连接中作为服务器运行，不能主动发送或接收数据。 
在两端使用（通过“块对”）的通信指令无法用于已在一端组态的连接；例如 USEND 和 
URCV、BSEND 和 BRCV 或 USTATUS。 

• 主动建立连接

此选项用于指定是否通过该设备建立连接。

在创建连接时，如果为连接伙伴选择“未指定”(Unspecified)，则默认情况下将取消选择

该选项。 如果选择该选项，则必须在“地址”(Addresses) 选项卡中指定伙伴的地址。

• 发送操作模式消息

指定本地伙伴是否将操作模式消息发送到连接伙伴。

地址详细信息

显示 S7 连接的地址详细信息。 对于未指定的伙伴，可以更改机架和插槽的值。 其它所有值

都从当前组态获得，且无法更改。 

S7 连接 - 地址详细信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

含义    
连接资源（如“属性 > 地址详细信息”(Properties > Address details) 中所示）是本地模块或

伙伴的 TSAP（Transport Service Access Point，传输服务访问点）的一部分。 
当建立了一个连接时，模块中专用于连接的资源会永久分配给该连接。该分配要求连接资源

可以被寻址。 TSAP（Transport Service Access Point，传输服务访问点)是通过连接资源或

（在使用 S7-1500 CPU 时）SIMATIC-ACC（SIMATIC Application Controlled Communication，
SIMATIC 应用控制通信) 而形成的资源的地址。 
能否使用连接资源取决于规则和限制。 例如，并非每种连接类型都可所有的连接资源。 
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TSAP 的结构

• 对于 S7-1500 CPU：
"SIMATIC-ACC"<nnn><mm>
nnn = 本地 ID
mm = 任何值

• 对于 S7-300/400 CPU：
<xx>.<yz>
xx = 连接资源号

y = 机架号

z = 插槽号

TSAP 结构取决于伙伴

TSAP for S7-1500 CPU 的组态取决于远程连接伙伴。 当 S7-1500 CPU 与 S7-300/400 CPU 进
行连接时，S7-1500 CPU 也会使用一个包含连接资源的 TSAP 组态。

请参见不同连接组态的以下 TSAP 示例

• 两个 S7-1500 CPU 之间的连接：

– 具有本地 ID 200 的 S7-1500 CPU：
TSAP： SIMATIC-ACC20001

– 具有本地 ID 3B2 的 S7-1500 CPU：
TSAP： SIMATIC-ACC3B201

• S7-1500 CPU 与 S7-300/400 CPU 之间的连接：

– S7-1500 CPU（机架 0，插槽 1，连接资源 10）：

TSAP：10.01
– S7-300/400 CPU（机架 0，插槽 2，连接资源 11）：

TSAP： 11.02
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连接资源的取值范围

下表提供的信息说明了数值及连接类型的含义。 视连接伙伴和连接类型而定，值范围被自

动限制为有效值，或者连接资源的值为永久分配。 

连接资源

（TSAP 的第一个字节）

含义 类型 含义

0x01（“PG”） 编程设备连接 自由连接（未组态） 每个 CPU 至少要保留一个

资源用于编程设备连接。 
但对于某些 S7-300 CPU，
则可在 CPU 属性中保留多

个资源。

0x02（“OP”） OP 连接 自由连接（未组态） 每个 CPU 至少要保留一个

资源用于 OP 连接。 但对

于某些 S7-300 CPU，则可

在 CPU 属性中保留多个资

源。

0x03 其它 自由连接（已组态的未指

定连接）

此连接资源可运行多个连

接。 用途： 已在一端组态

且带有未指定连接伙伴的

连接！ 如果对连接资源 
0x03 寻址，则不必组态连

接伙伴。

0x10..0xDF 静态或动态建立连接时的

连接

已组态的未指定连接 这些连接资源之一可以运

行一个（且只有一个）连

接。 用途： 已在两端组态

且带有未指定连接伙伴的

连接！
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自由 S7 连接

自由 S7 连接会在运行期间动态建立；下列连接是自由的： 
• 编程设备连接 (0x01)

这类 S7 连接通常从编程设备或 PC（具备 ES 功能）建立。 此类连接用于组态和编程寻址站/
模块，以及对该寻址站/模块进行测试和调试；之后，通常又会清除该连接。 此连接资源

允许读写访问（如监视和装载）。 
• OP 连接 (0x02)

这类 S7 连接通常从 OP 或 PC（具备 OS 功能）建立。 此类连接用于在受控制的过程中监

视寻址站/模块。

• 其它 (0x03)
未指定用途。例如，已在两端组态的 S7 连接从 S7-400 组态到 S7-300 时将自动使用该

资源。

• S7 基本通信 (0xFD)
这类连接通常属于在子网中从 CPU 到另一个模块（CPU、FM 等）建立的连接。 连接的

建立由不包含连接组态的应用程序启动。 此类连接可用于在模块之间交换过程数据。 对
于某些 S7-300 CPU，可以为 S7 基本通信保留资源。 

选择连接资源的建议

STEP 7 始终建议为本地伙伴使用自由连接资源。 我们建议您接受这个提议。

ISO 传输连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

ISO 传输 - 特殊连接属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

可以在“属性 > 常规 > 特殊连接属性”(Properties > General > Special connection properties) 
参数组中，指定本地连接端点的其它属性。

建立主动连接

此选项用于指定是否通过该设备建立连接。 如果指定了伙伴的地址，则该选项是默认选项。

• 开： 已建立主动连接。

• 关： 已由伙伴建立连接。
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在创建连接时，如果为连接伙伴选择“未指定”(Unspecified)，则默认情况下将取消选择该选

项。 如果选择该选项，则必须在“地址”(Addresses) 选项卡中指定伙伴的地址。

说明

对模式的影响

请注意对模式的影响。 
• S7-300 / S7-400

如果要使用 FETCH 或 WRITE 模式（请参见“选项”(Options) 参数组），请禁用“主动建立连
接”(Active connection establishment) 选项。

• OPC 服务器
如果要使用 FETCH 或 WRITE 模式（请参见“选项”(Options) 参数组），请启用“主动建立连
接”(Active connection establishment) 选项。

名称

创建连接时，在这里列出了连接端点的名称。 该名称中将使用连接数作为后 。

使用该字段可以指定未指定连接的伙伴。

ISO OPC 建立详细信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 建立详细信息”(Properties > General > Establishment details) 中的 OPC 
连接组态。

连接建立选项  
只有在“特殊连接属性”(Special connection properties) 中选择了主动建立连接之后，才能

使用该区域中的条目。

从以下两个选项中选择：

• 永久保持连接为接通状态

启动 PC 站时保持连接为永久接通状态，在中断之后重新建立连接。

• 根据需要建立连接（访问变量）

也可以指定访问后连接应该保持的时长。
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监视连接建立

• 超时：建立连接期间的错误等待时间

如果此等待时间内无法建立连接，则复位连接并确认未决请求，但有错误。

取值范围： 0 到 99999 ms
默认值： 15000 ms

说明

可以在此处设置的监视连接建立与可以在模块组态中设置的时间监视的关系如下：较小

的值有效。

可通过“以太网接口属性”(Properties Ethernet interface) 在模块组态中组态时间监视。

ISO 传输地址详细信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 地址详细信息”(Properties > General > Address details) 中的连接组态。

地址参数

ISO 传输连接通过本地和远程连接端点来指定。

• 本地地址：

本地 MAC 地址和本地 TSAP（Transport Service Access Point，传输服务访问点）

• 远程地址：

远程 MAC 地址和远程 TSAP

图 1-16 各自通过一个 ISO 传输连接来发送和接收数据
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TSAP 格式

ISO 传输连接的 TSAP 长度为 1 到 16 个字节。对于该条目，将自动显示实际长度（显示的内

容：16 个 ASCII 字符）。 可将本地 TSAP 和远程 TSAP 以十六进制值或 ASCII 字符串的形式

输入。 对于 ASCII 输入，所输入的字符也会以十六进制显示。 通过十六进制输入，可打印

的字符将显示为 ASCII 值（8 个十六进制字符是可见的）。 如果输入不可打印的字符，将禁

用 ASCII 显示（不能再进行 ASCII 输入），并且不可打印的字符将显示为句点。 

本地 TSAP 和远程 TSAP
远程 TSAP 和本地 TSAP 可以相同，因为通过不同 MAC 地址建立的连接是唯一的。 如果要在

两个站之间建立多个连接，则远程 TSAP 和本地 TSAP 必须不同。

• 指定的连接

ISO 传输连接的 TSAP 必须符合以下规则：

– 远程 TSAP（以太网 CP 上）= 本地 TSAP（目标站上）

– 本地 TSAP（以太网 CP 上）= 远程 TSAP（目标站上）

• 未指定的连接

某些地址参数未指定： 未指定的连接 (页 256)

默认 TSAP
建议使用默认值（可更改）来组态本地 TSAP 和远程 TSAP（例如，将 ISO-1 用于两个伙伴之

间的第一个连接）。 如果在相同伙伴之间组态新连接，则默认值将自动递增（如 ISO-2 等）。 
与新伙伴建立新连接时，默认值又会以 ISO-1 开始。

ISO 传输选项 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 选项”(Properties > General > Options)  中的连接组态。
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操作模式 
• SEND/RECV：

使用 AG_SEND/AG_LSEND FC 和 AG_RECV/AG_LRECV FC 的标准模式。

• FETCH/WRITE： 
如果为 ISO 传输连接选择以下某种操作模式，则可以从以下设备访问 SIMATIC S7 中的系

统存储区。

– SIMATIC S5
– SIMATIC PC 站
– 第三方设备

这样，该连接只能用于此模式。 不能通过 AG_SEND/AG_LSEND 或 AG_RECV/AG_LRECV 
指令进行发送或接收。

– FETCH
如果选择操作模式 Fetch，则可以对 SIMATIC S7 中的数据区进行直接读取访问。 例如，

可以从 SIMATIC S5 站或第三方站进行访问。

– WRITE
如果选择操作模式 Write，则可以对 SIMATIC S7 中的数据区进行直接写入访问。 例如，

可以从 SIMATIC S5 站或第三方站进行访问。 
• SPEED SEND/RECV： 

如果选择 SPEED SEND/RECV 模式，则可以使用 AG_SSEND 和 AG_SRECV 指令。

AG_SSEND/AG_SRECV (SPEED SEND/RECEIVE) 的速度更快，因此优化了 S7-400 站内的传

输。 检查正在使用 CP 的设备文档，以查看该 CP 及所选 CPU 的组合是否支持这种操作模

式。 

FETCH/WRITE 需求： 建立连接模式

根据建立连接的站类型，请在参数组“属性 > 常规 > 特殊连接属性”(Properties > General > 
Special connection properties) 中选择以下某个选项。

• SIMATIC S7 站： 被动建立连接 (PASSIVE connection establishment)
• PC 站：主动建立连接

“S7 寻址模式”(S7 addressing mode) 选项（仅限 FETCH/WRITE）
当组态 FETCH ACTIVE/WRITE ACTIVE 模式时，可以选择寻址模式。

• S7 寻址模式： 字节地址

• S5 寻址模式： 字地址
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这使应用程序能够在不修改地址的情况下访问 S5 或 S7 站。 如果此时在访问 S7 站时需要使

用现有 S5 应用程序而又要使其保持不变，此选项就特别有用。

默认情况下设置用于访问 SIMATIC S7 的寻址模式（选项已选中）。

参见

FETCH/WRITE 的连接组态 (页 322)
使用 FETCH/WRITE (页 319)

ISO 传输 - 动态 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 动态”(Properties > General > Dynamics)  中的连接组态。

这样会显示该连接的相关定时器和计数器。可以采用这些默认值。

必要时（例如，链接到第三方系统时），也可以单独设置这些定时器和计数器以动态响应连

接。 

ISO OPC 属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > OPC”(Properties > General > OPC) 中的 OPC 连接组态。

在此可以为由 OPC 服务器使用的 ISO 传输连接设置连接特定的属性。  
可以设置以下参数：

作业超时

如果在此处设置的等待时间内无法处理未决作业，则会复位连接和确认该作业，并且会出现

错误。

取值范围： 0 到 99999 ms
- 默认设置： 15000 ms
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发送缓冲区大小

默认发送缓冲区的默认大小。运行时可以使用任何长度（ 长 65535 个字节）的其它发送

缓冲区。

取值范围：

- 默认设置：256 字节

- 取值范围： 大 65535 个字节

“优化变量服务的直接访问”(Optimization of direct access for tag services) 选项

如果使用该选项，则 OPC 服务器将尝试组合对多个变量的直接访问，以使需要发送的作业

数达到 少。

默认情况下，将启用该选项。

“检测到连接中断时立即响应”选项

如果选择该选项，则指定在连接不可用时将通知应用程序无法执行通信作业（FETCH 或 
WRITE）。 无论当前建立连接的尝试是否成功，都将发送该代码。

如果不选择该选项，则只有在连接超时时，才会通知应用程序连接不可用。

只有使用下面列出的两种模式时，此处描述的选项才有意义并且可用：

• 连接被组态为固定连接。

连接可以被组态为永久建立的连接（“连接建立详细信息”(Details of connection 
establishment) 中的选项）。这意味着作业可以在 短的响应时间内转发给伙伴，而不

必先建立连接。

如果连接发生中断，系统会自动尝试重新建立连接。在这种情况下，消息可能会经过一

定的延时才转发给应用程序。

• 正在使用 FETCH 或 WRITE 作业类型（可在“选项”(Options) 中选择）。

如果没有连接，则在某些情况下只有使用这些作业类型才需要立即响应。
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ISO-on-TCP 连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

ISO-on-TCP 特殊连接属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

可以在“属性 > 常规 > 特殊连接属性”(Properties > General > Special connection properties) 
参数组中，指定本地连接端点的其它属性。

主动建立连接

此选项用于指定是否通过该设备建立连接。 如果指定了伙伴的地址，则该选项是默认选项。

• 开： 已建立主动连接。

• 关： 已由伙伴建立连接。

在创建连接时，如果为连接伙伴选择“未指定”(Unspecified)，则默认情况下将取消选择该选

项。 如果选择该选项，则必须在“地址”(Addresses) 选项卡中指定伙伴的地址。

说明

对模式的影响

请注意对模式的影响。 
• S7-300 / S7-400

如果要使用 FETCH 或 WRITE 模式（请参见“选项”(Options) 参数组），请禁用“主动建立连
接”(Active connection establishment) 选项。

• OPC 服务器
如果要使用 FETCH 或 WRITE 模式（请参见“选项”(Options) 参数组），请启用“主动建立连
接”(Active connection establishment) 选项。

名称

创建连接时，在这里列出了连接端点的名称。 该名称中将使用连接数作为后 。

使用该字段可以指定未指定连接的伙伴。
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ISO-on-TCP OPC 建立详细信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 建立详细信息”(Properties > General > Establishment details) 中的 OPC 
连接组态。

连接建立选项  
只有在“特殊连接属性”(Special connection properties) 中选择了主动建立连接之后，才能

使用该区域中的条目。

从以下两个选项中选择：

• 永久建立连接

启动 PC 站时保持连接为永久接通状态，在中断之后重新建立连接。

• 必要时建立连接（访问变量）

也可以指定访问后连接应该保持的时长。

监视连接建立

超时：建立连接期间的错误等待时间

如果此等待时间内无法建立连接，则复位连接并确认未决请求，但有错误。

取值范围： 0 到 99999 ms
默认值： 15000 ms

说明

可以在此处设置的监视连接建立与可以在模块组态中设置的时间监视的关系如下：较小的值

有效。

可通过“以太网接口属性”(Properties Ethernet interface) 在模块组态中组态时间监视。

ISO-on-TCP 地址详细信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 地址详细信息”(Properties > General > Address details) 中的连接组态。
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地址参数

通过本地和远程连接端点指定连接。

• 本地地址：

本地 IP 地址和本地 TSAP（Transport Service Access Point，传输服务访问点）

• 远程地址：

远程 IP 地址和远程 TSAP

图 1-17 通过 ISO-on-TCP 传输连接来发送和接收数据

“地址”选项卡

在“地址”(Addresses) 选项卡中，相关的本地和远程地址信息均显示为建议值。 您可以逐个

设置 TSAP。

TSAP 格式

ISO-on-TCP 连接的 TSAP 长度为 1 到 16 个字节。 对于该条目，将自动显示实际长度（显示

的内容： 16 个 ASCII 字符）。 可将本地 TSAP 和远程 TSAP 以十六进制值或 ASCII 字符串的

形式输入。 对于 ASCII 输入，所输入的字符也会以十六进制显示。 通过十六进制输入，可

打印的字符将显示为 ASCII 值（8 个十六进制字符是可见的）。 如果输入不可打印的字符，

将禁用 ASCII 显示（不能再进行 ASCII 输入），并且不可打印的字符将显示为句点。 
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本地 TSAP 和远程 TSAP
远程 TSAP 和本地 TSAP 可以相同，因为通过不同 IP 地址建立的连接是唯一的。 如果要在两

个站之间建立多个连接，则远程 TSAP 和本地 TSAP 也必须不同。

• 指定的连接

在以太网 CP 和以太网目标站的组态中，必须跨 ISO-on-TCP 连接的 TSAP。
– 远程 TSAP（以太网 CP 上）= 本地 TSAP（目标站上）

– 本地 TSAP（以太网 CP 上）= 远程 TSAP（目标站上）

• 未指定的连接

某些地址参数未指定： 未指定的连接 (页 256)

默认 TSAP
对于本地 TSAP 和远程 TSAP 的组态，可以将缺省值“TCP-1”（可更改）用于两个伙伴之间的

第一个连接。 对于相同伙伴之间的新连接，建议使用标准值“TCP-2”。 对于与新伙伴建立的

新连接，又会从 TCP-1 开始。

ISO-on-TCP 常规 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 选项”(Properties > General > Options)  中的连接组态。
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操作模式 
• SEND/RECV：

使用 AG_SEND/AG_LSEND FC 和 AG_RECV/AG_LRECV FC 的标准模式。

• FETCH/WRITE： 
如果为 ISO 传输连接选择以下某种操作模式，则可以从以下设备访问 SIMATIC S7 中的系

统存储区。

– SIMATIC S5
– SIMATIC PC 站
– 第三方设备

这样，该连接只能用于此模式。 不能通过 AG_SEND/AG_LSEND 或 AG_RECV/AG_LRECV 
指令进行发送或接收。

– FETCH
如果选择操作模式 Fetch，则可以对 SIMATIC S7 中的数据区进行直接读取访问。 例如，

可以从 SIMATIC S5 站或第三方站进行访问。

– WRITE
如果选择操作模式 Write，则可以对 SIMATIC S7 中的数据区进行直接写入访问。 例如，

可以从 SIMATIC S5 站或第三方站进行访问。 
• SPEED SEND/RECV： 

如果选择操作模式 SPEED SEND/RECV，则可以使用 AG_SSEND 和 AG_SRECV 指令。

AG_SSEND/AG_SRECV (SPEED SEND/RECEIVE) 的速度更快，因此优化了 S7-400 站内的传

输。 查看设备文档，以了解所用的 CP 是否支持此操作模式。 

FETCH/WRITE 需求： 建立连接模式

根据建立连接的站类型，请在参数组“属性 > 常规 > 特殊连接属性”(Properties > General > 
Special connection properties) 中选择以下某个选项。

• SIMATIC S7 站： 建立被动连接 (PASSIVE connection establishment)
• PC 站：建立主动连接 (Active connection setup)

“S7 寻址模式”(S7 addressing mode) 选项（仅限 FETCH/WRITE）
当组态 FETCH ACTIVE/WRITE ACTIVE 模式时，可以选择寻址模式。

• S7 寻址模式：字节地址

• S5 寻址模式：字地址

这使应用程序能够在不修改地址的情况下访问 S5 或 S7 站。 例如，这是一个供现有 S5 应用

程序用于在不作更改的情况下访问 S7 站的重要选项。
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默认情况下设置用于访问 SIMATIC S7 的寻址模式（选项已选中）。

参见

FETCH/WRITE 的连接组态 (页 322)
使用 FETCH/WRITE (页 319)

ISO-on-TCP OPC 属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > OPC”(Properties > General > OPC) 中的 OPC 连接组态。

在此可以为由 OPC 服务器使用的 ISO-on_TCP 连接设置连接特定的属性。  
可以设置以下参数：

作业超时

如果在此处设置的等待时间内无法处理未决作业，则会复位连接和确认该作业，并且会出现

错误。

取值范围： 0 到 99999 ms
- 默认设置： 15000 ms

发送缓冲区大小

默认发送缓冲区的默认大小。运行时可以使用任何长度（ 长 65535 个字节）的其它发送

缓冲区。

取值范围：

- 默认设置：256 字节

- 取值范围： 大 65535 个字节

“优化变量服务的直接访问”(Optimization of direct access for tag services) 选项

如果使用该选项，则 OPC 服务器将尝试组合对多个变量的直接访问，以使需要发送的作业

数达到 少。

默认情况下，将启用该选项。
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“检测到连接中断时立即响应”选项

如果选择该选项，则指定在连接不可用时将通知应用程序无法执行通信作业（FETCH 或 
WRITE）。 无论当前建立连接的尝试是否成功，都将发送该代码。

如果不选择该选项，则只有在连接超时时，才会通知应用程序连接不可用。

只有使用下面列出的两种模式时，此处描述的选项才有意义并且可用：

• 连接被组态为固定连接。

连接可以被组态为永久建立的连接（“连接建立详细信息”(Details of connection 
establishment) 中的选项）。这意味着作业可以在 短的响应时间内转发给伙伴，而不

必先建立连接。

如果连接发生中断，系统会自动尝试重新建立连接。在这种情况下，消息可能会经过一

定的延时才转发给应用程序。

• 正在使用 FETCH 或 WRITE 作业类型（可在“选项”(Options) 中选择）。

如果没有连接，则在某些情况下只有使用这些作业类型才需要立即响应。

TCP 连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

TCP - 特殊连接属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 特殊连接属性”(Properties > General > Special connection properties)  
中的连接组态。

连接参数将指定本地连接端点的其它属性。

建立主动连接

此选项用于指定是否通过该设备建立连接。如果指定了伙伴的地址，则该选项是默认选项。

• 开： 已建立主动连接。

• 关： 已由伙伴建立连接。
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在创建连接时，如果为连接伙伴选择“未指定”(Unspecified)，则默认情况下将取消选择该选

项。如果选择该选项，则必须在“地址”(Addresses) 选项卡中指定伙伴的地址。

说明

对模式的影响

请注意对模式的影响。 
• S7-300 / S7-400

如果要使用 FETCH 或 WRITE 模式（请参见“选项”(Options) 参数组），请禁用“主动建立连
接”(Active connection establishment) 选项。

• OPC 服务器
如果要使用 FETCH 或 WRITE 模式（请参见“选项”(Options) 参数组），请启用“主动建立连
接”(Active connection establishment) 选项。

FTP 模式（使用 S7-300 / S7-400 - 连接未指定）

选择该选项，将导致以下结果：

• TCP 连接现在用作 FTP 连接。

• “地址详细信息”参数组： 自动指定地址（端口 = 21；注意： “地址详细信息”(Address 
details) 下无法看到该设置）。

• “选项”参数组： 模式被永久设置为 FTP。
“主动建立连接”(Active connection establishment) 选项无意义且不可选。

要求： 使用未指定 TCP 连接时，只能为某些使用 S7-300 / S7-400 的 CP 来选择该选项。

TCP OPC 建立详细信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 建立详细信息”(Properties > General > Establishment details) 中的 OPC 
连接组态。

连接建立选项  
只有在“特殊连接属性”(Special connection properties) 中选择了主动建立连接之后，才能

使用该区域中的条目。
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从以下两个选项中选择：

• 永久建立连接

启动 PC 站时保持连接为永久接通状态，在中断之后重新建立连接。

• 必要时建立连接（访问变量）

也可以指定访问后连接应该保持的时长。

监视连接建立

• 超时：建立连接期间的错误等待时间

如果此等待时间内无法建立连接，则复位连接并确认未决请求，但有错误。

取值范围： 0 到 99999 ms
默认值： 15000 ms

说明

可以在此处设置的监视连接建立与可以在模块组态中设置的时间监视的关系如下：较小

的值有效。

可通过“以太网接口属性”(Properties Ethernet interface) 在模块组态中组态时间监视。

TCP 地址详细信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 地址详细信息”(Properties > General > Address details) 中的连接组态。

组态设备与网络
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地址参数和连接方式

使用 TCP 时，通过本地和远程端点按如下所示对通信伙伴进行寻址。

• 本地地址：本地 IP 地址和本地端口

• 远程地址：远程 IP 地址和远程端口

图 1-18 通过 TCP 连接来发送和接收数据

端口

端口定义对站/CPU 内用户程序的访问点。这些访问点在站/CPU 内必须唯一。

• 指定的连接

在以太网 CP 和以太网目标站的组态中，必须跨 TCP 连接的端口。

– 远程端口（以太网 CP 上）= 本地端口（目标站上）

– 本地端口（以太网 CP 上）= 远程端口（目标站上）

• 未指定的连接

某些地址参数未指定。请参见“未指定的连接 (页 256)” 

参见

端口设置 (页 310)

TCP 选项 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 选项”(Properties > General > Options)  中的连接组态。
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操作模式 
• SEND/RECV：

使用 AG_SEND/AG_LSEND FC 和 AG_RECV/AG_LRECV FC 的标准模式。

• FETCH/WRITE： 
如果为 TCP 连接选择以下某种操作模式，则可以从以下设备访问 SIMATIC S7 中的系统存

储区。

– SIMATIC S5
– SIMATIC PC 站
– 第三方设备

这样，该连接只能用于此模式。 不能通过 AG_SEND/AG_LSEND 或 AG_RECV/AG_LRECV 
FC 发送或接收数据。

– FETCH
如果选择此操作模式，则可以对 SIMATIC S7 中的数据区进行直接读取访问。 例如，可

以从 SIMATIC S5 站或第三方站进行访问。

– WRITE
如果选择此操作模式，则可以对 SIMATIC S7 中的数据区进行直接写入访问。 例如，可

以从 SIMATIC S5 站或第三方站进行访问。 
• FTP

如果选择了“属性 > 常规 > 特殊连接属性”(Properties > General > Special connection 
properties) 中的“使用 FTP 协议”(Use for FTP protocol) 选项，则将在此显示“FTP”并且 TCP 
连接用作“FTP 连接”；不能选择其它选项。

要求： 只能为未指定的 TCP 连接选择该选项。 
• SPEED SEND/RECV

如果选择 SPEED SEND/RECV 模式，则可以使用 AG_SSEND 和 AG_SRECV 指令。

AG_SSEND/AG_SRECV (SPEED SEND/RECEIVE) 指令的速度更快，因此优化了 S7-400 站内

的传输。 查看设备文档，以了解所用的 CP 是否支持此操作模式。

FETCH/WRITE 需求： 建立连接模式

在“常规”(General) 选项卡中，为建立连接选择适合该站类型的以下某个选项。

• SIMATIC S7 站： 被动建立连接 (PASSIVE connection establishment)
• PC 站：主动建立连接

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

308 编程和操作手册, 11/2022



“S7 寻址模式”(S7 addressing mode) 选项（仅限 FETCH/WRITE）
当组态 FETCH/WRITE 模式时，可以选择寻址模式。

• S7 寻址模式：字节地址

• S5 寻址模式：字地址

这使应用程序能够在不修改地址的情况下访问 S5 或 S7 站。 如果此时在访问 S7 站时需要使

用现有 S5 应用程序而又要使其保持不变，此选项就特别有用。

默认情况下设置用于访问 SIMATIC S7 的寻址模式（选项已选中）。

参见

FETCH/WRITE 的连接组态 (页 322)
使用 FETCH/WRITE (页 319)

TCP OPC 属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > OPC”(Properties > General > OPC) 中的 OPC 连接组态。

在此可以为由 OPC 服务器使用的 TCP 连接设置连接特定的属性。

可以设置以下参数：

作业超时

如果在此处设置的等待时间内无法处理未决作业，则会复位连接和确认该作业，并且会出现

错误。

取值范围：

• 默认设置： 15000 ms

发送缓冲区大小

默认发送缓冲区的默认大小。运行时可以使用任何长度（ 长 65535 个字节）的其它发送

缓冲区。
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取值范围：

• 默认设置：256 字节

• 取值范围： 大 65535 个字节

优化变量服务的直接访问

如果使用该选项，则 OPC 服务器将尝试组合对多个变量的直接访问，以使需要发送的作业

数达到 少。

默认情况下，将启用该选项。

使用微协议

使用该选项时，可以指定是否使用含有域大小（作业缓冲区中 2 个字节）长度信息的单个域

传送数据。接收方随后根据该长度信息读出数据。必须为两个通信伙伴同样地组态该属性。

默认情况下，禁用该选项；接收方将根据所设置的接收缓冲区大小读出数据。 
• 接收缓冲区大小

如果未使用微协议，则可在此处设置接收缓冲区的大小。

取值范围： 0 到 65535 个字节

– 默认设置：256 字节

端口设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

端口设置

端口定义对站/CPU 内用户程序的访问点。这些访问点在站/CPU 内必须唯一。在以下章节中，

将介绍有关与冗余伙伴建立非特定连接的特性。

下表提供了有关值范围的信息：

端口 用途/说明

0 永久分配；请不要使用。

1...1023 默认情况下已分配，请不要使用（公认端口）
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端口 用途/说明

1024...49151 1) 用于应用程序特定协议的端口

2000...5000 组态工具搜索和分配空闲端口地址所遵循的范围。

可在此范围内逐个设置端口。

5001...49151
 1)

5000 以上的端口由系统使用。

注：如果要使用这些端口，请与系统管理员联系以验证其可用

性。

49152...65535 动态分配的端口。

建议不要使用这些端口。

下列本地端口为预留端口；对连接进行组态的过程中不要将其用于任何其它目的。

端口 协议 服务

20，21 TCP FTP
25 TCP SMTP
80 TCP HTTP
102 TCP RFC1006
123 UDP (TCP) NTP *
135 TCP RPC-DCOM
161 UDP SNMP_REQUEST
34964 UDP PN IO
65532 UDP NTP
65533 UDP NTP
65534 UDP NTP
65535 UDP NTP

* 对于固件版本 V3 及更高版本的 CP 443‑1 和 CP 443‑1 Advanced，端口 123 预留给 NTP。
1) 对于固件版本 V3.0 及更高版本的 S7-1500，可以与 TCON 指令结合使用的 大端口号为 65535。

用于与冗余伙伴建立非特定连接的端口

与冗余伙伴建立非特定连接（如，从带有 CP 的 S7‑400 到一个冗余 IEC 主站）时，两个非特

定 TCP 连接可使用 CP 443‑1 (Advanced) 中相同的本地端口。
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UDP 连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

UDP 地址详细信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 地址详细信息”(Properties > General > Address details) 中的连接组态。

地址参数和连接方式

使用 UDP 时，通过本地和远程端点按如下所示对通信伙伴进行寻址。

• 本地地址：

本地 IP 地址和本地端口

• 远程地址：

远程 IP 地址和远程端口

说明

“连接”一词在此处也用于 UDP，因为在组态期间（对 TCP 也一样），通信伙伴被分配给

彼此，因而逻辑上是“相连的”。实际上，在 UDP 中，当站运行时通信伙伴之间不会建

立显式连接。

图 1-19 通过 UDP 连接来发送和接收数据

可以在组态中指定/不指定远程地址参数，这取决于所需的连接方式。 
• 指定的 UDP 连接

创建新连接时已指定目标站的连接。

• 指定为广播的 UDP 连接

创建新连接时已指定“广播”作为伙伴（需要以交互方式或在开始时将连接创建为未指

定连接）。
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• 将 UDP 连接指定为多播

创建新连接时已指定“多播”作为伙伴（需要以交互方式或在开始时将连接创建为未指

定连接）。

• 未指定的 UDP 连接

创建连接时已选择“未指定”作为连接方式。

未指定的 UDP 连接

可通过两种方式使用未指定的 UDP 连接：

• 可用的 UDP 连接

要组态可用 UDP 连接，请选择“块中的地址分配”(Address assignment in the block) 选
项。此时，由于目标地址在用户程序中指定，因此无法在远程 IP 地址和远程端口的输入

字段中输入。

• 连接到不同项目中的“第三方站点”。

可为任何目标站指定远程 IP 地址和端口。目标站可位于当前项目的内部或外部。

说明

必须指定伙伴地址

由于在 UDP（数据报服务）中没有建立连接，因而只有当同时也指定了伙伴地址（IP 地
址和端口）时，才能通过已组态 UDP 连接进行通信。

请参见“未指定的连接 (页 256)” 

与所有广播设备的连接

如果选择“所有广播设备”(All broadcast devices) 作为连接伙伴，则表示指定将 UDP 帧发送

到所有可访问的广播设备。

在伙伴 IP 地址 (IP) 下的“地址详细信息”(Address details) 参数组中，为伙伴在网络中建议了

一个有效的广播地址。

在“端口”(Port) 下，必须输入适用于所有访问伙伴的端口地址。

参见

端口设置 (页 318)
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广播和组播 UDP (S7-300, S7-400, S7-1500)

应用   
为 UDP 连接选择连接伙伴时，也可以使用两个选项：

• 与所有广播设备的连接 
如果选择“所有广播设备”(All broadcast devices) 作为伙伴，则表示指定将 UDP 帧发送到

所有可访问的广播设备。

说明

对于广播，S7-CP 只能用于发送；S7-CP 不允许在广播连接上接收用户数据，（参见下

文）。

• 连接所有多播设备 
如果为伙伴方选择“所有多播设备”(All multicast devices)，则表示指定将 UDP 帧发送到

所有可访问的多播设备。

多播和广播是工业以太网 CP 支持的特定 UDP 连接方式，可组态。

说明

UDP 多播的 大连接数

UDP 多播连接的 大连接数取决于所用的设备和接口。有关支持的 UDP 多播 大连接数，

请参见各设备配套的手册。

帧的发送无需确认，因为 UDP 协议不提供任何确认。这是为了防止出现大量的确认数据。例

如，如果将帧发送到 100 个伙伴，则会有 100 个确认（每个伙伴 1 个）同时到达。发送方

模块无法分析如此大量的数据。

另请参见“创建带有广播/组播的 UDP/FDL 连接 (页 281)” 

何时使用多播而非广播？

为了同时将帧发送给多个伙伴，引入了连接方式“UDP 连接的多播”(Multicast for UDP 
connections)。
与广播连接方式不同，采用该连接方式还可接收发送给多播组中多个设备的帧。 
通过指定特定接收方组（多播组），可防止非数据目标接收方过载。因此，如果要将帧发送

到各组伙伴站，多播解决方案始终优于广播。
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为什么 S7-CP 不允许在广播连接上接收用户数据？ 
S7-CP 不接收任何用于用户数据传输的广播帧。只有可用的帧（如 ARP 请求）才可通过 LAN 
控制器并进行评估。但是，S7 CP 可以将广播帧发送到网络。

原因：

通常要求将帧从一个设备发送到多个伙伴设备。在这点上，重要的是同时发送消息帧，并几

乎同时到达伙伴设备。因此，始终要求发送和接收广播帧。对于广播消息，帧实际上也被网

络中的所有设备接收。

典型的应用情况是，需要有广播帧才能查找 IP 地址对应的 MAC 地址（ARP 请求）。 
因此，通信模块必须始终获取广播帧，并从软件一方对这些帧进行分析。在这方面，有一个

很明显的缺点，那就是当网络上有过多的广播帧时，性能会显著下降。这是因为每个模块都

必须处理所有广播帧才能确定帧是否指定用于该模块。

为避免以上所述的缺点，S7-CP 在广播方面采取以下操作模式：

• 接收到广播帧之后，将为所有以太网 CP 过滤出高优先级的帧。换句话说，所有不可用帧

将被立即丢弃。只有可用的帧（如 ARP 请求）才可通过 LAN 控制器并进行评估。这样就

避免了广播帧对其它连接可能产生的负面影响。

参数组“地址详细信息”- 连接所有多播设备     
如果为连接伙伴选择“所有多播节点”(All multicast nodes)，则可指定：

• 将所发送的 UDP 帧传送到多播组中所有可访问的多播设备。

• 指定多播组中的本地设备已就绪，可接收多播帧。

通过 IP 地址和端口号指定多播组。

在伙伴的 IP 地址 (IP) 中，建议输入多播组在网络中的有效 IP 地址。使用多播时，伙伴通常

是一组接收方（多播组）。

在“端口”(Port) 下，为要访问的所有伙伴输入端口号。该地址必须适用于所有这些伙伴。

原则上，一个 IP 地址可寻址多个多播组。为此，可以创建 IP 地址相同但端口地址不同的多个 
UDP 连接。

说明

应为本地端口和多播组中的伙伴端口分配相同的端口号。只有这样，CP 才能在一个多播组

中同时发送和接收帧。

请注意，在以下示例中，多播组中包含三个设备：

组态设备与网络
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图 1-20 在多播组中，使用相同的端口号发送和接收数据

IP 多播的 IP 地址

• 值范围

IP 多播可使用 224.0.0.0 到 239.255.255.255 之间的 IP 地址。

由于 IP 地址 224.0.0.255 系统预留为特定用途，因此建议 IP 多播的 IP 地址从 224.0.1.0 
开始（默认设置）。

• 多播组的标识

多播组的标识不是整个 IP 地址，不包含第一个地址字节和第二个地址字节的 高有效位。

该特性极为重要。这是因为，这样明显不同的 IP 地址也可寻址同一个多播组。

示例： 
以下每一个 IP 地址均可用于寻址同一个多播组。
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自由 UDP 连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

程序控制的寻址方式

通过空闲 UDP 连接，可启用通信方的程序控制寻址方式。在工业以太网中，两个设备间进

行数据通信具有以下特性：

• 数据双向传输。即，UDP 连接上可同时发送和接收数据。

• 本地站在组态中指定。在用户程序中，远程设备由 AG_SEND 调用在请求缓冲区的请求报

头内指定。因此，以太网/LAN/WAN 中的所有设备均可访问。

• 发送方的 IP 地址和端口可从 AG_RECV 的请求报头中读取。

图 1-21 通过一个非指定的 UDP 连接发送和接收数据 - 通过程序进行寻址

数据量与组态限值

有关以太网 CP 支持的 UDP 连接数目，请参见该以太网 CP 的随附手册。通过插入额外 CP，
可增加每个站的连接数。

每个作业缓冲区可传送多达 2042 字节的用户数据。作业报头将预留另外的 6 个字节。

UDP 选项 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 选项”(Properties > General > Options)  中的连接组态。 
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操作模式

• SEND/RECV：
使用 AG_SEND/AG_LSEND FC 和 AG_RECV/AG_LRECV FC 的标准模式。

• SPEED SEND/RECV
如果选择 SPEED SEND/RECV 模式，则可以使用 AG_SSEND 和 AG_SRECV 指令。

AG_SSEND/AG_SRECV (SPEED SEND/RECEIVE) 指令的速度更快，因此优化了 S7-400 站内

的传输。 查看设备文档，以了解所用的 CP 是否支持此操作模式。

端口设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

端口设置

端口定义对站/CPU 内用户程序的访问点。这些访问点在站/CPU 内必须唯一。在以下章节中，

将介绍有关与冗余伙伴建立非特定连接的特性。

下表提供了有关值范围的信息：

端口 用途/说明

0 永久分配；请不要使用。

1...1023 默认情况下已分配，请不要使用（公认端口）

1024...49151 1) 用于应用程序特定协议的端口

2000...5000 组态工具搜索和分配空闲端口地址所遵循的范围。

可在此范围内逐个设置端口。

5001...49151
 1)

5000 以上的端口由系统使用。

注：如果要使用这些端口，请与系统管理员联系以验证其可用

性。

49152...65535 动态分配的端口。

建议不要使用这些端口。

下列本地端口为预留端口；对连接进行组态的过程中不要将其用于任何其它目的。

端口 协议 服务

20，21 TCP FTP
25 TCP SMTP
80 TCP HTTP
102 TCP RFC1006
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端口 协议 服务

123 UDP (TCP) NTP *
135 TCP RPC-DCOM
161 UDP SNMP_REQUEST
34964 UDP PN IO
65532 UDP NTP
65533 UDP NTP
65534 UDP NTP
65535 UDP NTP

* 对于固件版本 V3 及更高版本的 CP 443‑1 和 CP 443‑1 Advanced，端口 123 预留给 NTP。
1) 对于固件版本 V3.0 及更高版本的 S7-1500，可以与 TCON 指令结合使用的 大端口号为 65535。

用于与冗余伙伴建立非特定连接的端口

与冗余伙伴建立非特定连接（如，从带有 CP 的 S7‑400 到一个冗余 IEC 主站）时，两个非特

定 TCP 连接可使用 CP 443‑1 (Advanced) 中相同的本地端口。

FETCH/WRITE 模式 (S7-300, S7-400)

使用 FETCH/WRITE (S7-300, S7-400)

FETCH/WRITE 
可使用 FETCH/WRITE 服务访问 S7 CPU 中的系统存储区。

• FETCH： 直接读取数据

• WRITE： 直接写入数据

可从下列设备进行访问：

• SIMATIC S5
• SIMATIC PC 站
• 非 SIMATIC 设备

组态设备与网络
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连接类型

可以通过以下连接类型在 SIMATIC S7 中组态和使用 FETCH/WRITE 服务：

• ISO 传输连接

• ISO-on-TCP 连接

• TCP 连接

系统存储器 
可以使用 FETCH 或 WRITE 访问 SIMATIC S7 系统存储器中的以下操作数范围： 
• 数据块 (DB)
（请注意，DB 访问具有以下限制： 大 DB 编号为 255）

• 位存储器 (M)
• 过程映像输入 (PII)
• 过程映像输出 (PIQ)
• I/O 区域输入（PIW、PID、PIB）
• I/O 区域输出（PQW、PQD、PQB）
• 计数器 (C)
• 定时器 (T)

连接到非 SIMATIC 系统

理论上，可通过 FETCH 和 WRITE 从任何西门子设备访问 S7 系统存储区。

例如，为了实现 PC 应用程序的这种访问，必须熟悉作业的 PDU 结构。 为此，请参考设备

文档。
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诊断缓冲区中的报警

FETCH/WRITE 访问可能会导致从 S7 CPU 发送否定确认以及诊断缓冲区中产生相应的连接特

定条目。

表格 1-5 FETCH/WRITE 诊断缓冲区中的报警编码

编码 含义

01H 硬件错误

03H 不允许访问对象。

05H 地址无效（语法 ID、范围、类型、位号）

06H 不支持该数据类型。

07H 数据类型不一致。

0AH 对象不存在，或超出了范围限制。

FFH 内部协议错误

更多信息

S7 CP 的文档中介绍了访问非 SIMATIC 系统所需的 PDU 结构。
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FETCH/WRITE 的连接组态 (S7-300, S7-400)

根据设备类型组态操作模式

可根据站类型为通信端点组态下列操作模式：

• SIMATIC S7 站： 被动 FETCH/被动 WRITE
如果为连接选择“被动 FETCH”或“被动 WRITE”模式，则可直接从 SIMATIC S5 站或非 
SIMATIC 站访问 SIMATIC S7 中的系统存储区（未指定连接）。

这样，该连接只能用于此模式。 不能通过 AG_SEND/AG_LSEND 或 AG_RECV/AG_LRECV 
FC 发送或接收数据。

将被动建立连接，这表示只有伙伴站（SIMATIC S5 站、PC 站或非 SIMATIC 站）能够建立

该连接。 可在“属性 > 选项”(Properties > Options) 下进行必要的设置。 一旦选择了该操

作模式，就不能更改连接建立类型。

• SIMATIC PC 站： 主动 FETCH/主动 WRITE
如果选择 FETCH ACTIVE 或 WRITE ACTIVE 模式，则可直接从 PC 站访问 SIMATIC S7 或 
SIMATIC S5 站中的系统存储区。

将建立主动连接，这表示伙伴站必须等待建立连接（伙伴被动建立连接）。可在“属性 > 
选项”(Properties > Options) 下进行必要的设置。一旦选择了该操作模式，就不能更改连

接建立类型。

“S7 寻址模式”选项

组态“主动 FETCH/主动 WRITE”模式时，可以选择该寻址模式。 此选项定义了在访问数据块

时如何解译 SIMATIC S7 站中 FETCH/WRITE 调用中的地址信息：

• S7 寻址模式：字节地址

• S5 寻址模式：字地址

这使应用程序能够在不修改地址的情况下访问 S5 或 S7 站。 如果此时在访问 S7 站时需要使

用现有 S5 应用程序而又要使其保持不变，此选项就特别有用。

默认情况下设置用于访问 SIMATIC S7 的寻址模式（选项已选中）。
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FDL 连接 (S7-300, S7-400)

FDL 连接 - 概述 (S7-300, S7-400)

应用领域

通过已组态 FDL 连接进行的数据传输适合在两个或多个 PROFIBUS 站之间传输连续数据块。

以下是各种模式之间的区别：

• 指定的 FDL 连接

通讯站通过连接组态唯一指定。 
连接伙伴可位于 STEP7 项目的内部或外部。

• 未指定的 FDL 连接（自由第 2 层访问）

在组态中未指定连接伙伴的地址。 通讯站由用户程序通讯作业中的地址信息确定。 这意

味着通过一个已组态的未指定 FDL 连接 多可以连接到 126 个站，前提是这些站都支持 
FDL 连接。 
连接伙伴可以位于项目的内部或外部。

• FDL 广播连接

可连接到 PROFIBUS 上所有准备接收广播的站。

• FDL 组播连接

可连接到 PROFIBUS 上所有从属于组播组的站。

说明

组态先决条件

如果要使用 FDL 连接，则 PROFIBUS CP 的 CP 模式不得设置为 DP 从站被动。

说明

报文优先级

请注意，SIMATIC S7 的 PROFIBUS-CP 以“低”优先级发送报文。

伙伴站（SIMATIC S5、S7 或第三方站）也必须使用“低”优先级，否则将不会建立连接。

FDL 地址详细信息 (S7-300, S7-400)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 地址详细信息”(Properties > General > Address details) 中的连接组态。
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FDL 连接的地址参数

FDL 连接通过其本地和远程连接端点来指定。 其中包括：

• 要到达的节点的 PROFIBUS 地址。

• 本地 LSAP（Link Service Access Point，链接服务访问点）： 
本地 LSAP 控制 PROFIBUS-CP 的接收准备。通过 FDL 连接为 LSAP 提供用于 PROFIBUS-CP 
中数据接收的接收资源。

• 远程 LSAP（Link Service Access Point，链接服务访问点）： 
远程 LSAP 控制 PROFIBUS-CP 的发送模式。PROFIBUS-CP 通过该 LSAP 发送到 FDL 连接上

的节点。 目标节点必须准备好从此 LSAP 进行接收。

指定的 FDL 连接

相关的本地和远程地址信息将显示为指定的 FDL 连接的建议值。 必要时，可以单独设置这些 
LSAP 地址。 

未指定的 FDL 连接

可通过两种方式使用未指定的 FDL 连接：

• 连接到不同项目中的“第三方站点”。

可为任何目标站点指定远程 PROFIBUS 地址和 LSAP。 目标站可以在当前 STEP 7 项目的

内部或外部。

如果未指定远程地址，则不能通过 FDL 连接进行通信。

• 自由第 2 层访问

单击相应的复选框以组态一个自由第 2 层访问。 在这种情况下，可以不再指定远程 
PROFIBUS 地址和远程 LSAP 的输入域，因为现在通过用户程序来指定目标地址。

FDL 广播连接

FDL 广播连接的远程地址参数是永久设置的。 通过 PROFIBUS 地址 127 可以到达所有广播节

点。来自所有广播节点的接收数据都通过 LSAP 63 来接收。

本地地址参数会输入到发送消息的作业报头中，传送给接收者。 从而远程伙伴的用户程序

可以确定广播帧的发送方。

说明

CP 仅通过广播连接进行接收

如果使用带有广播的 FDL 连接，则无法使用 CP 上的任何其它广播连接。
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小心

“激活周期性分配总线参数”功能

如果为子网在“常规 > 总线参数”(General > Bus parameters) 下选择该选项，则在操作过程

中总线参数将作为广播帧被循环发送。 为了避免在接收广播帧的用户程序中出现帧处理冲

突，应该采取下列措施：

• 忽略所有在 LSAP > 56 的条件下发送的帧
或

• 在“常规 > 总线参数”(General > Bus Parameters) 下禁用此选项。

FDL 组播连接

FDL 组播连接的远程地址参数是永久设置的。 通过 PROFIBUS 地址 127 可以到达所有组播节

点。组播组中的所有节点都通过相同的 LSAP（范围 1 至 56）来处理发送和接收数据。 这意

味着只能本地选择 LSAP 的值，并且会自动将该值传送到远程 LSAP。
本地地址参数会输入到发送消息的作业报头中，传送给接收者。 远程伙伴的用户程序可通

过此信息来确定组播帧的发送方。

FDL 选项 (S7-300, S7-400)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 选项”(Properties > General > Options)  中的连接组态。

操作模式

• SEND/RECV：
使用 AG_SEND/AG_LSEND FC 和 AG_RECV/AG_LRECV FC 的标准模式。 该模式是 FDL 连
接的默认模式，无法修改。

FDL OPC 属性

相关性

参数组“属性 > 常规 > OPC”(Properties > General > OPC) 中的 OPC 连接组态。

在这里可以为由 OPC 服务器使用的 FDL 连接设置连接特定的属性。

可以设置以下参数：
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超时

如果此等待时间内无法处理未决作业，则会复位连接和确认该作业，并且有错误。

发送的 大条目数

在此可指定由于临时缺少资源等原因而无法访问连接伙伴时作业的重试次数。

发送缓冲区大小

在此处可设置默认发送缓冲区的大小。

该设置会应用于已确认和未确认的发送。

运行系统中可以使用任何长度（ 长 244 个或 246 个字节）的其它发送缓冲区。

默认设置：

244 个或 246 个字节（如果为本地和远程 SAP 都设置了默认的 SAP 255，则将使用默认的 
SAP）

并行发送作业的 大数目。

此处所组态连接上的并行发送作业的 大数目。

已接收作业的资源数

指定 OPC 服务器从在此组态的 FDL 连接处可以同时接收的接收作业数。

选择一个合适的值，以获得所需的传输总量；即，

• 连接总数较低时：选择较高的值以获得快速的响应时间。

• 连接总数较高时：选择较低的值以避免资源冲突。

– 默认设置： 3

以更高的优先级发送

指定是否通过 LAN 优先发送在此组态的连接处的 FDL 帧（选项启用时）。
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FDL 未指定的 FDL 连接（第 2 层自由访问） (S7-300, S7-400)

属性

通过第 2 层访问为开放状态的未指定 FDL 连接可以按照程序控制的方式对通信伙伴寻址，也

可以使用以下属性在 PROFIBUS 上的两个站之间进行通信：

• 数据传送是双向的，即可在 FDL 连接上同时发送和接收数据。

• 本地站通过组态指定。 远程节点由用户程序通过 AG_SEND 指令调用在作业缓冲区的作

业报头中输入。 这意味着可以连接到 PROFIBUS 上的每个节点（PROFIBUS 地址从 0 到 
126）。

• 可从 AG_RECV 的作业报头读取 PB 地址、LSAP 和发送方服务。

下图说明了作业缓冲区中的程序控制寻址：

数据量和组态限制

每个作业缓冲区 多可以传送 236 个字节的用户数据。 作业报头另外保留 4 个字节。

FDL 广播连接 (S7-300, S7-400)

属性

广播连接通过一个作业向多个接收者发送消息。 这意味着 PROFIBUS 上的其它站可同时接收

在同一个广播连接上接收的消息。

相关的属性可总结如下：

• 数据传送是双向的，即可在广播连接上同时发送和接收数据。

• 通过 FDL 服务 SDN（发送数据无需确认）发送和接收数据。
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• AG_SEND 调用需要发送作业缓冲区。 必须保留此缓冲区的作业报头。

• 可从 AG_RECV 的作业报头读取广播发送方的 PB 地址、LSAP 和服务。

• LSAP 范围中从 1 到 56 留供发送使用。 LSAP 63 留供所有广播站点进行接收使用。

下图说明了通过由程序控制广播寻址的 FDL 连接进行的发送和接收：

组态 FDL 广播连接

创建 FDL 连接时，选择“所有广播站点”(All broadcast stations) 作为连接伙伴/站点。

另请参见

创建带有广播/组播的 UDP/FDL 连接 (页 281)

数据量和组态限制

PROFIBUS-CP 仅支持一个广播连接。

每个作业缓冲区 多可以传送 236 个字节的用户数据。 作业报头另外保留 4 个字节。

说明

CP 仅通过广播连接进行接收

如果使用一个 FDL 广播连接，则不能接收相应 CP 的任何其它广播连接消息，也不能接收任

何 FMS 广播连接的消息。 
原因： 
对于广播连接而言，用于广播的接收 LSAP (63) 是保留的。
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FDL 组播连接 (S7-300, S7-400)

属性

FDL 组播连接使用一个作业向组播组的多个接收者发送消息。 
相关的属性可总结如下：

• 数据传送是双向的，即可在 FDL 组播连接上同时发送和接收数据。

• 通过 FDL 服务 SDN（发送数据无需确认）发送和接收数据。

• 系统通过 LSAP（范围从 1 到 56）发送，该 LSAP 对于组播组是一致的。

• AG_SEND 调用需要发送作业缓冲区。 必须保留此缓冲区的作业报头。

• 可从 AG_RECV 的作业报头读取组播发送方的 PB 地址、LSAP 和服务。

下图说明了通过由程序控制组播寻址的 FDL 连接进行的发送和接收：

组态 FDL 组播连接

创建 FDL 连接时，选择“所有组播节点”(All multicast nodes) 作为连接伙伴/站点。

另请参见

创建带有广播/组播的 UDP/FDL 连接 (页 281)
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数据量和组态限制

有关各个 PROFIBUS-CP 所支持的 FDL 连接数目，请参见 PROFIBUS-CP 的设备文档。 可通过

接受附加 CP，来增加每个站的连接数。

每个作业缓冲区 多可以传送 236 个字节的用户数据。作业报头另外保留 4 个字节。

通过 FDL 建立通信 (S7-300, S7-400)

要求

• 组态软件：STEP 7 Professional V14
• 连接的端点：固件版本 V2.0 或更高版本的 CPU S7-1500，带有固件版本 V2.0 的通信模块 

CM 1542-5

建立组态的 FDL 连接

要在 STEP 7 中建立组态的 FDL 连接，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中，创建一个 TSEND_C 指令。

2. 在巡视窗口中，选择该 TSEND_C 指令并转至“属性 > 常规 > 连接参数”(Properties > General 
> Connection parameters)。

3. 在端点下，选择伙伴端点。选择以下两个伙伴端点中的一个：

– CPU S7‑1500，带有 CM 1542‑5
– 未指定

4. 在“组态类型”(Configuration type) 下，选择“使用组态的连接”(Use configured connection)。
5. 在“连接类型”(Connection type) 下，选择“FDL”。
6. 在“接口”(Interface) 下，选择以下接口：

– “本地”(Local)：CM 1542‑5 的 PROFIBUS 接口

– “指定的伙伴”(Specified partner)：CM 1542‑5 的 PROFIBUS 接口

7. 在“连接数据”(Connection data) 下，选择设置“<新内容>”(<new>)。
下图显示了 STEP 7 中完全组态的 FDL 连接。
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图 1-22 组态 FDL 连接

在用户程序中建立 FDL 连接

要通过 FDL 进行数据通信，在任何情况下都需要自行创建 TCON_FDL 系统数据类型的数据

块、分配相应参数，并通过指令直接调用该数据块。请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，创建一个全局数据块。

2. 在该全局数据块中，定义一个 TCON_FDL 数据类型的变量。
在以下示例中，显示了一个全局数据块“FDL_connection”。其中，定义了数据类型为 
TCON_FDL 的变量“FDL_connection”。

图 1-23 编程 FDL 连接

3. 在数据类型为 TCON_FDL 的变量中，编程 FDL 连接的参数（如，PROFIBUS 地址）。
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4. 在程序编辑器中，创建一个 TCON 指令。

5. 将 TCON 指令的 CONNECT 参数与 TCON_FDL 数据类型的变量进行互连。
在以下示例中，TCON 指令的 CONNECT 参数已互连到变量“FDL_Connection”（数据类型 
TCON_FDL）。

图 1-24 示例：用于 FDL 连接的 TCON 指令

电子邮件连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)

设置电子邮件连接 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以从自动化系统发送电子邮件，但不能接收电子邮件。

要通过 S7-CPU 的用户程序发送电子邮件，请使用 SEND/RECEIVE 接口 (FC AG_SEND / 
AG_LSEND) 的发送调用。

组态概述 
针对每个 CP，仅建立一个电子邮件连接，以用于发送电子邮件。此电子邮件连接将指定一

个邮件服务器，通过该服务器传送该 CP 发送的所有电子邮件。

可按以下方式设置电子邮件连接：

• 连接组态（标准应用）

下面描述了这一应用。

• 带有 FB CP_CONFIG 和组态数据块的用户程序

在某些应用范围内，通过特定的应用程序（而不是组态接口）以使用程序控制的过程来

建立通信连接，取得的效果会更佳。

步骤 - 图形组态的示例

下文介绍了电子邮件连接的组态。此步骤基本上与建立未指定连接的步骤相同：创建未指定

连接 (页 280)
从下拉列表框中选择连接类型，即电子邮件连接。
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此步骤将激活连接模式：可用于所选连接类型的 CPU 将被选中并高亮显示。

1. 单击将通过其建立连接的 CPU。
2. 将光标移到 CPU 内并通过单击鼠标按钮来确认连接端点。

这样会创建未指定连接。

3. 在巡视窗口的“属性 > 地址详细信息”(Properties > Address details) 下，根据地址详细信息中
提供的信息输入地址参数：
电子邮件地址详细信息 (页 333)

下载组态数据后，用户程序即可通过此电子邮件连接发送电子邮件。

将 OPC 服务器用作 SMTP 服务器 
与未指定连接不同，可以选择 OPC 服务器作为 SMTP 服务器（作为连接伙伴）。这表示 PC 
站 SMTP 接口的 IP 地址将输入到伙伴的地址详细信息中。

说明

该 PC 接口必须支持 SMTP 协议

只有当 PC 站上启用了支持 SMTP 协议的接口时，才会一致创建通过 OPC 服务器的电子邮件

连接。阅读所用模块的文档。

电子邮件地址详细信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 地址详细信息”(Properties > General > Address details) 中的连接组态。
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参数

输入发送电子邮件所需的参数。 可以设置以下参数：

   

参数 说明 示例

电子邮件服务器 
(SMTP)

用来发送电子邮件的邮件服务器的地址。 
IP 地址可指定为绝对地址或符号地址。 
以下规则适用于符号名： 
一个有效的名称应具有 1 到 64 个字符，其中至少一个字符

必须为字母。

如果使用了一个或多个“.”，则还应遵循以下限制： 一个有效

名称在 后一个“.”后有 1 到 3 个字符；其中至少有一个字符

是字母。

只有在 Internet CP 知道域名系统 (DNS, Domain Name 
System) 的地址时，才能使用符号名。 在 DNS 组态中组态 
Internet CP 时，输入合适的内容。

多可输入 64 个字符。

绝对地址： 140.80.0.4
符号名： t-online.de

默认发送方名称 如果电子邮件标头中的发件人（FROM 参数）为空，则会将

一个地址作为发件人地址插入电子邮件中。

此信息通常与邮件传送无关。 而只是提供给邮件接收方的信

息。 由于一些邮件服务器不会转发没有发送人信息的作业，

因此建议在此处输入相应的信息！

多可输入 126 个字符。

注意：

请记住，如果希望特殊诊断功能可以触发测试邮件，则必须

指定默认的发送方名称。

Station2.CPU412@xy.fac
tory2.de

发送电子邮件 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

在已经通过连接组态设置了电子邮件连接后方能发送电子邮件。必须使用指定的 ID 来调用

连接组态的 FC AG_SEND/AG_LSEND。
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步骤 
请按下述操作发送电子邮件：

1. 使电子邮件数据在数据块中可用。

2. 使用用户程序中的 AG_SEND 或 AG_LSEND 指令。

数据块

在任意数据块中设置整个电子邮件，即地址信息和消息本身。以下采用 STL 表示法的示例显

示了所需数据块结构的相应信息。

使用编程编辑器创建和输入数据块数据。

下表包含有关采用了 STL 表示法的电子邮件数据块的信息：

地址 名称 类型 起始值 注释 条目

0.0 - STRUCT - - -
+0.0 TO1) STRING[40] "TO:name.name@t-

online.de;"
Recipient Mandatory

+42.0 CC1) STRING[40] "CC:name.name@t-
online.de;"

CC recipient Optional

+84.0 FROM STRING[40] "FROM:plant.werk2@xyz-
online.de;"

Sender Optional

+126.0 SUB STRING[40] 'SUB:Status Station 7;' Subject Optional
+168.0 Text STRING[100] 'TXT:Fault in plant section 2;' Mail text Mandatory
+270.0 Attach

ment
STRING[4] 'BNY:' Here the 

attachment is 
initiated3)

Optional

+276.0 Value1 BYTE B#16#272) Attachment/binary 
value3)

Optional

+277.0 Value2 BYTE B#16#032) Attachment/binary 
value3)

Optional

=278.0 - END_STRUCT - - -
1) 可以指定多个收件人。必须用逗号进行分隔。

2) 粗体形式的信息将作为附件发送给收件人

3) 也可以动态地提供数据。
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表格说明

• 电子邮件数据块中数据的结构和语法 
此处使用的具有多个 STRING 的结构只是多种结构形式中的其中一种。其中，“初始

值”(Initial value) 列中带有 ID（TO:、SUB:、CC:、FROM:、TXT:、BNY:）的条目至关重

要。这些条目在数据块必需严格遵循这种表示法，对邮件的内容进行标识。必须以分号

结束每个条目，只有 后一个条目不需要使用分号。 
表中显示的字符串长度仅供参考；可以将此长度自定义为实际字符数（例外情况：必须

将标识附件的字符串长度指定为 [4]）。

例如，另一种结构形式总共只使用一个 STRING，并且使用这些标识符将整个文本分配给

此字符串。

• 如果输入“@”符号时遇到问题，可尝试输入 ALT+64。
• 附件

也可以将在电子邮件数据块中输入的用户数据作为附件全部或部分地发送给收件人。为

此，发件人必须提供标识符“BNY:”
这样，在此标识符后指定的数据会作为附件传送给发件人。

表中的附件为 2 个字节，但仅为示例。在此，可根据需要，输入任意复杂程度的附件。

• 数据长度

调用 AG_SEND/AG_LSEND 中指定的数据长度必须大于等于 DB 中的数据长度；请注意编

程编辑器的地址列中指定的内容（注：指定的内容对应于字符数）。

使用 AG_SEND/AG_LSEND 1) 发送电子邮件

使用 FC AG_SEND 指令发送电子邮件或在数据长度 > 240 字节时使用 AG_LSEND。有关调用

参数的详细说明，请参见指令的在线帮助。 
另请参见“AUTOHOTSPOT” 
示例：

STL 解释

call fc 50 //AG_LSEND 块调用

ACT := M 10.0 //用于作业触发的位

ID := MW 12 //连接 ID（连接组态）

LADDR := W#16#0100 //在硬件配置中模块地址 256Dec.
SEND := P#db99.dbx10.0 byte 278, //数据块的地址；DB 长度

LEN := MW 14 //待发送的数据范围长度

DONE := M 10.6 //返回参数 DONE 的地址

ERROR := M 10.7 //返回参数 ERROR 的地址

STATUS := MW 16 //返回参数 STATUS 的地址

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

336 编程和操作手册, 11/2022



点对点链路 (S7-300, S7-400, S7-1500)

点对点通信 (S7-300, S7-400, S7-1500)

通过 PtP 链路的通信类型

通过 PtP 连接进行通信时，有两种不同的通信类型：

• 同构通信

• 异构通信

支持 PtP 通信表示可以访问外部设备，如打印机。

同构 PtP 通信

PtP CP 在支持 S7 协议的模块之间转发数据。 如果通信功能由通过 PtP 连接的终端设备（如

带有 CPU 的 CPU 或 PC）提供，则用户可以使用所有这些功能。

在这些连接上，PtP CP 不是连接的端点，但扮演了路由器的角色。

对于同构链路，如果两个连接伙伴都支持 S7 中定义的全部通信功能，那么便可以使用这些

功能。 因此便无需在 CP 上进行特定通信指令调用的协议处理。

异构 PtP 通信

PtP CP 类似于使用其它协议的网关，如 RK512、3964、开放式驱动程序和特殊协议。 所选

块作为与用户程序同步的用户接口。 在接收端，用户程序作为可以通过异构 PtP 链路再次使

用与程序同步的通信功能访问的服务器。

从通信工程的角度来看，在异构通信中，PtP CP 是 S7 连接的端点。 因此 CPU 与 CP 间的通

信基于 S7 协议元素。 CP 处理这些协议元素到 PtP 协议的转换，反之亦然。

对于异构通信，可以在 CPU 上使用下列通信指令：

• BSEND
• BRCV
• PUT
• GET
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在 PtP CP 上，对于 BSEND、BRCV、PUT 和 GET 指令，相应的 S7 协议元素必须作为客户端

（CP 为主动）；对于 PUT 和 GET 指令来说，必须作为服务器（CP 为被动）。

指令 客户端 服务器

BSEND 是 否

BRCV 是 否

PUT 是 是

GET 是 是

通信功能 
根据应用的不同，异构通信可以具有两种不同的质量：

• 受控通信功能：

对于受控通信功能，可以控制传输。 这表示不仅能够在主动端启动传输，还可以由控制

功能在被动端启用，且能够检测到传输的结束。

该功能可以通过参数“EN_R”（接收准备就绪）和“NDR”（数据接收完成）针对 S7 中的通

信指令实现。

• 非受控通信功能：

对于非受控通信功能，可以由主动伙伴来处理传输，而无需被动伙伴采取任何措施。

为点对点链路分配参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)

用于组态 PtP 的硬件

建立 PtP 连接需要 CP 441。CP 441 型的通信模块上具有插槽，可以使用一个 (CP 441-1) 或
两个 (CP 441-2) PtP 接口模块。

可以在 SIMATIC S7-400 硬件目录中的 PtP 通信模块下找到 IF963 型的 PtP 接口模块。 IF963 
模块可用于下列接口类型：

• RS-232C
• TTY
• RS-422/485
根据接口类型的不同，IF963 模块做多支持下列通信协议：

• ASCII
• 3964(R)
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• RK512
• 打印机

• Modbus 主站

• Modbus 从站

如果在 CP 441 中使用 PtP 接口，将自动显示 PtP 子网，并添加未指定的 PtP 连接。

选择 CP 441 或直接选择所需接口之后，便可以在巡视窗口中选择和组态协议。

到作为连接伙伴的 S7 设备的 PtP 连接

可以在本地伙伴的连接表中输入 多 8 个连接。 对于连接伙伴，只能在连接表中输入一个连

接。 连接伙伴可以通过这一个连接从 8 个连接处接收数据。

示例： 本地伙伴的设置：

• 3964(R) 协议

• 通信方向 1： 本地 --> 伙伴

• 多 8 个连接，本地 ID： 1000; 1001, ..., 1007
连接伙伴的设置：

• 3964(R) 协议

• 通信方向 2： 伙伴 --> 本地

• 多 1 个连接，本地 ID： 1000

连接数目

每个设备 (CPU/FM) 可组态连接的 大数量取决于所用模块的资源。
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PtP 通信方向 (S7-300, S7-400, S7-1500)

通信方向 
对于 PtP 连接，可以指定不同的通信方向。 为此，可选中相应的复选框：

• 本地 → 伙伴：

希望发送帧的连接。

• 伙伴 → 本地：

希望接收帧的连接。

• 本地 ↔ 伙伴：

希望发送和接收帧的连接。

说明

有关更多指定通信方向的详细信息，请参见模块文档。

PtP 链路路径 (S7-300, S7-400, S7-1500)

设置连接路径

在“常规 > 连接路径”(General > Connection path) 中，可以在与通信方向相关的设置中设

置从本地端点到连接伙伴的连接所用的路径。 可根据已组态的 PtP CP 选择路径。示例： 本
地伙伴包含两个 PtP CP。 在这种情况下，可以选择连接运行的 CP。
特性： 与 S7 连接相反，组态到未指定伙伴的 PtP 连接时，本地伙伴的联网并不重要。 在使

用连接之前，只需在真实系统中联网通信伙伴。

连接伙伴的选项

• 通过 CP：
对于本地伙伴，可以选择运行连接的 PtP CP（CP 以及机架和插槽的名称）。

• 接口：

SIMATIC S7 CP 具有多个可以建立 PtP 连接的通道（接口）。 将显示用于通道的通道和协议

（通道/协议）。 使用 CP 的特定组态软件组态协议。

• 类型：

将在这里显示接口类型“PtP”。
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“通过下列编号的 RK512 CPU 选择的连接：” （本地）

能够进行多值计算的自动化系统（例如 SIMATIC S7-400）可以包含多个 CPU。 为此，需要

指定伙伴访问连接使用的 CPU 编号。

如果已选择伙伴 -> 本地或本地 <-> 伙伴作为通信方向，并希望使用 SFB 从伙伴接收帧，则

在这里输入本地伙伴的 CPU 编号（1 到 4）。

在这里指定的 CPU 编号必须与在 CP 的命令帧报头中输入的 CPU 编号匹配（有关命令帧的结

构，请参见所用 CP 的文档）。 如果匹配，伙伴便使用该 CPU 编号访问连接。

说明

如果希望使用 SFB 发送和接收帧，则填写以下两个对话框“本地”(Local) 和“伙

伴”(Partner)。 有关发送/接收帧的连接的 大数量，请参见所用的 CP 文档。

“RK512 CPU 编号：” （伙伴）

能够进行多值计算的自动化系统（例如 SIMATIC S7-400）可以包含多个 CPU。 为此，需要

指定连接对应 CPU 编号。

如果已选择本地 -> 伙伴或本地 <-> 伙伴作为通信方向，并希望使用 SFB 向伙伴发送帧，则

在这里输入连接伙伴的 CPU 编号（1 到 4）。

CP 便输入已在将要发送的帧的命令帧报头中指定的 CPU 编号。 使用该 CPU 编号便可以访问

连接伙伴的 4 个 CPU 之一。

传输到第三方设备时，也可以指定“0”作为 CPU 编号。这样便能在伙伴站上进行广播访问。 如
果 CP 441 是伙伴，则会必须访问 CPU 1。

说明

如果希望使用 SFB 发送和接收帧，则填写以下两个对话框“本地”(Local) 和“伙

伴”(Partner)。 有关发送/接收帧的连接的 大数量，请参见所用的 CP 文档。

PtP - 特殊连接属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相关性

可以在“属性 > 常规 > 特殊连接属性”(Properties > General > Special connection properties) 
参数组中，指定本地连接端点的其它属性。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 341



在一端已组态

在一端已组态表示连接伙伴在此类连接中作为服务器运行，不能主动发送或接收数据。 

建立主动连接

此选项用于指定是否通过该设备建立连接。 如果指定了伙伴的地址，则该选项是默认选项。

• 开： 已建立主动连接。

• 关： 已由伙伴建立连接。

在创建连接时，如果为连接伙伴选择“未指定”(Unspecified)，则默认情况下将取消选择该选

项。 如果选择该选项，则必须在“地址”(Addresses) 选项卡中指定伙伴的地址。

说明

不是所有节点都能处理连接建立。 这时，必须开始建立伙伴间的连接；该复选框灰显，不

能更改。

发送状态消息

连接伙伴也可以通过现有连接交换其状态消息。

如果希望本地设备将其状态消息发送给伙伴，请选中该复选框。 然后便可以通过 USTATUS 指
令 (SFB 23) 在伙伴上接收状态消息。
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1.3.3 显示和组态拓扑

1.3.3.1 拓扑视图的概述

拓扑视图的功能   
拓扑视图是硬件和网络编辑器的三个工作区中的一个。在此处可执行以下任务：

• 显示以太网拓扑

– 显示该项目中所有的 PROFINET 设备和无源以太网组件及其端口

– 显示端口之间的互连

– 显示相应的逻辑网络

– 显示所有端口的诊断信息

• 组态以太网拓扑

– 创建、修改和删除端口的互连

– 重命名站、设备、接口或端口

– 将硬件产品目录中的 PROFINET 设备和无源以太网组件添加到项目中

• 标识出指定拓扑结构与实际拓扑结构间的差异并将这种差异降至 低

– 对以太网模块、端口和端口互连进行离线/在线比较

– 使用离线项目中当前的在线拓扑信息

说明

不具备有效 IP 地址的设备

无法从缺少有效 IP 地址的设备读取拓扑信息 (LLDP)。
为防止设备具有无效的 IP 地址，可在 TIA Portal 的硬件配置设置中指定不具备有效 IP 地址

的设备仅临时分配一个 IP 地址。

说明

子网成员

在确定拓扑前，必须为 PG/PC 的本地接口设置待确定的以太网组件在实际工厂中也有的网络

地址。如果不满足此要求，将无法确定进一步的拓扑信息（关于端口及相邻关系的信息）。
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网络视图和拓扑视图之间的差异   
• 在网络视图将显示该项目的所有逻辑子网。

拓扑视图中将显示项目的所有以太网组件。其中包括诸如交换机、介质转换器和电缆等

无源组件。

说明

如果站至少带有一个以太网组件，则还会显示配有非以太网组件的站。

• 设备的位置 初在网络视图和拓扑视图中相互独立；即，在这两种视图中，同一设备的

所在位置通常不同。

如果要统一拓扑视图和网络视图中的设备位置，则可单击拓扑视图工具栏中的以下图标。

图标 含义

更改拓扑视图中的设备位置，确保新位置与网络视图中的位置尽可能地相

同。

• 如果在拓扑视图中打开硬件产品目录，则只能看到带有以太网接口的设备。

拓扑视图的结构

拓扑视图 (页 23)主要由图形区域（下面称为“图形视图”）和表格区域（下面称为“表格

视图”）组成 。

图形视图和表格视图中各包含哪些功能？

• 显示以太网拓扑

功能 图形视图 表格视图

显示该项目中所有的 PROFINET 设备和无源以太网组件及其

端口

√ √

显示端口之间的互连（包括介质类型） √ √
显示相应的逻辑网络 - √
显示端口之间电缆的属性 - √
显示所有端口的诊断信息 √ √

• 组态以太网拓扑
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功能 图形视图 表格视图

创建、修改和删除端口的互连 • 创建：√

• 修改：√

• 删除：√

• 创建：√

• 修改：√

• 删除：√

重命名站、设备、接口或端口 - √
将硬件产品目录中的 PROFINET 设备和无源以太网组件添加

到项目中

√ -

• 标识出指定拓扑结构与实际拓扑结构间的差异并将这种差异降至 低

功能 图形视图 表格视图

对以太网模块、端口和端口互连进行离线/在线比较 - √
使用离线项目中当前的在线拓扑信息 - √

表格视图的结构

该表格视图中，包含以下两个选项卡：

• “拓扑概览”(Topology overview) 选项卡

• “拓扑比较”(Topology comparison) 选项卡

“拓扑概览”(Topology overview) 选项卡中包含以下功能：

• 以层级结构显示所组态的拓扑（从站到端口）。

• 以太网拓扑的组态

• 显示硬件组件的诊断状态

“拓扑比较”(Topology comparison) 选项卡中包含以下功能：

• 标识出指定拓扑结构与实际拓扑结构间的差异并将这种差异降至 低

1.3.3.2 启动拓扑视图

要求

在“硬件和网络”编辑器中打开设备或网络视图。
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操作步骤

要启动项目的拓扑视图，请执行以下步骤：   
1. 单击“拓扑视图”(Topology view) 选项卡。

或者：

1. 打开硬件编辑器中的网络视图。

2. 选择 PROFINET 设备或 PROFINET 模块。

3. 在快捷菜单中选择“转至拓扑视图”(Go to topology view) 命令。

结果

拓扑视图打开。如果使用快捷菜单打开拓扑视图，则在更改视图后所选组件仍保持选中状态。

1.3.3.3 显示拓扑

显示已组态拓扑的图形视图

将显示哪些内容？   
在已组态拓扑的图形视图中将显示以下内容：

• 已组态的 PROFINET 设备和无源以太网组件及其端口

• 带有非以太网组件的已组态站（当该站中至少有一个以太网组件时）

• 端口之间的已组态互连

显示类型

拓扑视图和网络视图的图形视图的显示方式非常相似：

• 与设备视图相比，它简化了组件的显示。

• 端口之间的互连以水平线和垂直线进行显示。 如果工具快换装置端口与其可能的伙伴端

口之间进行互连，则使用虚线。
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显示已组态拓扑的表格视图

要求

• 拓扑的表格视图已打开。

• 当前位于“拓扑概览”(Topology overview) 选项卡中。

将显示哪些内容？   
已组态拓扑的表格视图中显示的内容与图形视图中的完全相同，但逻辑 PROFINET 子网除外：

• 所有已组态的 PROFINET 设备和无源以太网组件及其端口

• 所有带有非以太网组件的已组态站（当该站中至少有一个以太网组件时）

• 端口之间的已组态互连

对于每个具有“备用伙伴端口”(Alternating partner port) 属性的端口，已完成的行数等

于可能的伙伴端口数加上一个空行。

显示类型

顾名思义，拓扑视图的表格视图由一个表格（即拓扑概览表）组成。以层级结构显示所组态

的拓扑（从站到端口）。采用的结构与网络概览表的相似。它由以下各列组成：

• 设备/端口

这是该表格中 重要的列。该列中的条目具有分层结构，PROFINET 端口作为此层级中的

后一个元素。可以展开和折叠分层条目。例如，对于 CPU 而言，条目由以下元素组成：

– 站名称

– 设备名称

– PROFINET 接口名称

– 端口名称

注：所有其它列仅在包含端口名的行中才会有条目。

• 插槽

指示机架中相关模块安装时的插槽编号。对于接口，还将显示该接口的标识。

• 索引（系统默认不显示该列）

该列仅与 PC 站相关。该索引为组件的虚拟插槽地址。

• 设备类型（系统默认不显示该列）

显示与表行相关的站、设备或接口的类型或者其是否属于端口。

• 订货号（系统默认不显示该列）

设备的订货号
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• 子网（系统默认不显示该列）

接口所属的组态子网

• 主站/IO 系统（系统默认不显示该列）

显示接口是否属于一个 PROFIBUS DP 主站系统或一个 PROFINET IO 系统。

• IP 地址（默认不显示该列）

在子网中为接口组态的地址

• 伙伴站

包含伙伴端口的站名称

• 伙伴设备

包含伙伴端口的设备名称

• 伙伴接口

伙伴端口所属的接口

• 伙伴端口

• 电缆数据

包含连接端口的电缆长度和信号延时

表格的基本功能

拓扑概览表支持用于编辑表格的以下基本功能：

• 显示和隐藏表格中的各个列

注：与组态相关的列无法隐藏。

• 优化列宽度

• 保存当前的显示方式

• 通过工具提示，显示列、行或单元格的含义。

在图形视图中显示端口和电缆的诊断状态

要求

已打开拓扑视图的图形视图。
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步骤  
要确定端口的诊断状态，请执行以下步骤： 
1. 将所需的一个或多个组件转至在线状态。

结果

将会显示以下图标：

• 显示每个设备对应的诊断图标。

• 只要有一个低级组件发生故障，则会在该诊断图标的左下角显示诊断图标“低级组件发

生故障”(Error in lower-level component)。
• 显示每个端口的所对应诊断图标。

• 两个在线端口之间的每根电缆颜色与其诊断状态相对应。

关于端口的可能诊断图标以及以太网电缆的颜色编码，请参见硬件诊断说明。 请参见： 使
用图标显示诊断状态和比较状态 (页 4201)

在表格视图中显示硬件组件的诊断状态

要求

• 拓扑视图的表格视图已打开。

• 当前位于“拓扑概览”(Topology overview) 选项卡中。

操作步骤  
要获取拓扑概览表的硬件组件的诊断状态，请执行以下步骤： 
1. 将所需的组件转至在线状态。

结果

在拓扑概览表左侧、将在属于相关组件的每个行中显示以下图标：

• 显示属于硬件组件的诊断图标。

• 如果硬件组件带有低级组件而且至少有一个低级组件发生故障，则在该硬件组件的诊断

图标的左下角也会显示诊断图标“低级组件发生故障”(Error in lower-level component)。
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有关硬件组件的可能诊断图标，请参见硬件诊断的说明。参见“使用图标显示诊断状态和比

较状态 (页 4201)” 

说明

在拓扑概览表和网络概览表中，硬件组件的诊断状态显示是相同的。

进行离线/在线比较并显示结果

要求

• 拓扑视图的表格视图已打开。

• 当前位于“拓扑比较”(Topology comparison) 选项卡中。

•  可能在线连接到一个或多个设备，但实际上并不需要。

操作步骤 
要找出已组态拓扑和实际拓扑之间的差异，请执行以下步骤： 
1. 在工具栏中，单击“离线/在线比较”(Compare offline/online) 按钮。

结果

识别实际拓扑并与组态拓扑进行比较。

尽可能地在线识别的设备将自动分配给所组态的设备。参见“通过离线/在线比较自动分配

设备 (页 359)”
将填充或更新表格右则的各列：

• 离线/在线比较结果的各个列：“状态”(Status)和“动作”(Action)
• 在线识别出拓扑的各个列 

说明

停止正在进行的在线/离线比较

运行“拓扑发现”时，如果单击“离线/在线比较”(Compare offline/online) 按钮，将停止当

前的拓扑发现过程。
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在该表的工具栏中启用了以下按钮：

按钮 名称 含义

更新 再次启动对当前在线拓扑的检测。

同步 • 使用项目中已在线识别出的端口互连 (页 360)
• 使用项目中已在线识别的设备 (页 361)

说明

如果尚未离线组态 PG/PC，则诊断符号将显示为灰底圆形图标。

也可以离线组态第二个和第三个编程设备，或组态第二个或第三个 PC。

显示离线/在线比较的结果的列

将显示以下各列：

• “状态”(Status)
在此将以诊断图标形式显示离线/在线比较的结果。将显示以下图标：

诊断图标 含义

在至少一个低级组件中有不同的拓扑信息 
相同的拓扑信息

拓扑信息仅在离线状态下可用或设备已禁用

只有在线的拓扑信息

拓扑信息不同

没有任何端口组态了互连，也没有任何端口在线发现了互连

  如果设备不支持拓扑函数，则“状态”列将保留为空。

• “动作”(Action)
此处，将显示可能执行的动作。可执行以下动作：

– 无操作

– 应用

说明

分隔列

要明显分隔拓扑比较表格中的离线列和在线列，可在“状态”(Status)列的左侧和“动

作”(Action)列的右侧各添加一个分隔列。分隔列无法隐藏，且列宽度也无法更改。
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在线识别出拓扑的各个列

将显示以下各列：

• “PROFINET 设备名称 ”(PROFINET device name)
• “订货号”(Article no.)（系统默认不显示该列）

• “设备系列”(Device family)（系统默认不显示该列）

• “IP 地址”(IP address)（系统默认不显示该列）

• “端口”(Port)
• “互连”(Interconnection)

– 绿色行表示端口已互连

– 灰色行表示端口无互连

• “伙伴端口”(Partner port)
• “伙伴 IP 地址”(Partner IP address)
• “伙伴 PROFINET 设备名称”(Partner PROFINET device name)
• “伙伴订货号”(Partner article number)（系统默认不显示该列）

• “伙伴设备系列”(Partner device family)（系统默认不显示该列）

表格的基本功能

在拓扑比较表格中，可通过以下基本功能对表格进行编辑：

• 显示和隐藏表格中的各个列

注：与组态相关的列无法隐藏。

• 优化列宽度

• 保存当前的显示方式

• 通过工具提示，显示列、行或单元格的含义。

运行高级离线/在线比较，并显示比较结果

概述

在标准离线/在线比较中，采用基于 DCP 协议的搜索算法。

在高级离线/在线比较中，还采用 ICMP 协议对不支持 DCP 协议的设备进行检测。如 PG/PC 站。
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要求

• 拓扑视图的表格视图已打开。

• 当前位于“拓扑比较”(Topology comparison) 选项卡中。

• ICMP 待检测的设备与当前所有 PG/PC 的网络适配器处于同一个子网中。

操作步骤

请按以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击“高级比较”(Advanced comparison) 按钮中的箭头。

2. 在输入框“起始地址”(Start address)和“结束地址”(End address) 中，选择 ICMP 待搜索的以
太网节点的 IP 地址范围。单击带有绿色复选标记的按钮，进行确认。

3. 单击“高级比较”(Advanced comparison) 按钮左边的图标。

结果

发现支持 DCP 和 ICMP 检测的以太网节点。

将填充或更新表格右则的各列：

1.3.3.4 组态拓扑

互连端口

概述

在拓扑视图中互连端口 
在拓扑视图中，可以通过以下方式互连端口：

• 在图形视图 (页 354)中
• 在工具快换装置的图形视图 (页 356)中
• 在表格视图 (页 356)中
• 在工具快换装置的表格视图 (页 357)中
• 通过使用已在线识别的端口互连 (页 360)
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说明

将电气端口与光学端口互连

如果要将电气端口与光学端口互连，必须决定是使用 RT 通信还是 IRT 通信：

• 使用 RT 通信时，无需组态介质转换器。

• 使用 IRT 通信时，必须通过介质转换器实现互连。

端口互连对网络视图有何影响？

说明

在网络视图的子网属性中，可以指定在两个未联网设备间创建端口互连时使用该子网。

当在两个端口之间创建互连时，对网络视图中可能会有以下影响：

• 当对应接口已断开连接时： 如果已指定默认子网，则使用默认子网。 否则将创建一个新

子网以连接两个接口。

• 当这两个接口中的一个（只有一个）联网时： 将未联网的那个接口连接到已联网的接口

所在的子网中。

• 在其它情况下： 对应接口不会连接到逻辑子网中。

参见

互连端口 (页 3717)
以太网设备的互连设置 (页 88)

在图形视图中互连端口

要求

正在查看拓扑视图的图形视图。

操作 – 在两个端口之间创建新互连   
要将一个设备的端口与另一个设备的端口互连，请按以下步骤操作：

1. 将鼠标光标放在要互连的端口上。

2. 单击并按住鼠标左键。
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3. 移动鼠标指针。
指针将显示联网符号，以指示“互连”(Interconnect) 模式。 同时，鼠标指针显示锁定符号，该
符号只有在指针移动到有效目标上时才会消失。

4. 现在，将鼠标光标拖到目标端口。 在按住鼠标按键时或松开鼠标按键后，可以执行该操作。

5. 现在松开鼠标左键或再次按住它（取决于上一个动作）。

结果： 创建了一个新的端口互连。

说明

为 S7-300、S7-400 和 S7-1500 CPU 创建环网

如果使用端口互连为 S7-300、S7-400 和 S7-1500 CPU 创建环网，那么将自动创建 MRP 域。

操作步骤 – 在不先删除的情况下更改现有的端口互连

为此，请按以下步骤操作：

1. 将鼠标放在要接收新伙伴端口的现有互连的端口上。

2. 将端口拖到新的伙伴端口。

结果： 现有的端口互连被删除。 创建了新的端口互连。

其它方法：

1. 将鼠标放在一个端口上，该端口没有要与已互连的端口进行连接的互连。

2. 将端口拖到已互连的端口。

结果： 现有的端口互连被删除。 创建了新的端口互连。

操作步骤 – 在不先删除两个现有端口互连的情况下将两个互连端口互连

为此，请按以下步骤操作：

1. 将鼠标放在要接收新伙伴端口的互连端口上。

2. 将端口拖到已经互连的新伙伴端口上。

结果： 两个现有的端口互连被删除。 创建了新的端口互连。
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在表格视图中互连端口

在表格视图中可以对端口互连执行哪些动作？

在表格视图中可以对端口互连执行以下动作：

• 创建新的端口互连

• 更改现有的端口互连

• 删除现有的端口互连

要求

在“拓扑概览”(Topology overview)选项卡中，将显示待创建、修改或删除互连的端口所在行。

操作步骤 
首次创建、修改或删除端口互连时，请执行以下步骤：

1. 将鼠标指针移动到源端口所在行中的“伙伴端口”(Partner port) 列中。

2. 单击此处的下拉列表。

3. 在创建或更改端口互连时，选择所需要的伙伴端口；在删除端口互连时，选条目“任意伙
伴”(Any partner)。

结果

执行所需的动作。在创建或修改端口互连后，在“伙伴端口”(Partner port) 列中将显示新的

伙伴端口，而在删除端口互连后则显示“选择端口”(Select port) 条目。

在图形视图中将一个端口与多个伙伴端口互连

要求

• 已通过“备用伙伴”(Alternative partners) 属性组态了一个 PROFINET 设备的端口，并已指

定了伙伴端口。

• 已打开拓扑视图的图形视图。
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步骤 
1. 将此端口（下文中称为源端口）与指定的某个伙伴端口（下文称为目标端口）进行互连。

2. 将源端口与另一个目标端口互连。
可以通过以下几种不同的方式：

– 将鼠标指针从已互连的伙伴端口上拖放到一个目标端口上。

– 将鼠标指针从已创建的互连拖到一个目标端口上。

– 将鼠标指针从目标端口拖放到一个已互连的伙伴端口上。

– 将鼠标指针从一个目标端口拖到一个已创建的互连上。

3. 根据需要，可以多次重复上述步骤。

结果

在源端口和备用伙伴端口之间创建了一条互连。 用虚线表示该互连。

在表格视图中将一个端口与多个伙伴端口互连

在表格视图中，可对与多个伙伴端口进行互连的端口执行哪些动作？

使用工具快换装置时，可以在表格视图中对与多个伙伴端口的端口互连执行以下动作：

• 创建新的端口互连

• 更改现有的端口互连

• 删除现有的端口互连

要求

• 已通过“备用伙伴”(Alternative partners) 属性组态了一个 PROFINET 设备的端口，并已指

定了伙伴端口。

• 在“拓扑概览”(Topology overview)选项卡中，将显示待创建、修改或删除互连的端口所

在行。

操作步骤  
首次对一个端口创建、修改或删除与一个或多个伙伴端口的互连时，请执行以下步骤：

1. 将鼠标指针移动到源端口所在行中的“伙伴端口”(Partner port) 列中。

2. 单击此处的下拉列表。

3. 在创建或更改端口互连时，选择所需要的伙伴端口；在删除端口互连时，选条目“任意伙
伴”(Any partner)。
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结果

执行所需的动作。

• 如果正在创建互连，则会在拓扑概览表中插入一个新行。并在该处的“伙伴端口”(Partner 
port) 列中显示新的伙伴端口。

• 如果更改了互连，则将在“伙伴端口”(Partner port) 列中显示新的伙伴端口。

• 如果删除互连，将删除包含先前端口互连的行。

说明

使用工具快换装置时，与多个伙伴端口进行端口互连的端口，通常对应有多个行。 后

一行通常为空行。只能编辑第一个行，所有其它行都是只读的。

重命名站、设备、接口或端口

重命名站、设备、接口或端口

要求

• 拓扑视图的表格视图已打开。

• 当前位于“拓扑概览”(Topology overview) 选项卡中。

操作步骤        
要重命名站、设备、接口或端口，请按下列步骤操作：

1. 双击拓扑总览表格中的相关字段（第二次单击将启动编辑模式）。

2. 输入新名称，然后按 ENTER 键（这将关闭编辑模式）。

结果

对象已重命名。
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离线/在线比较

通过离线/在线比较自动分配设备

概述   
在进行离线/在线比较时，将已组态的拓扑与实际的当前拓扑进行比较。尽可能地在线识别

的设备将自动分配给所组态的设备。

启动可用性检测

首次启动可用性检测时，可单击“拓扑比较”(Topology comparison) 选项卡中的工具栏内的

“离线/在线比较”(Compare offline/online) 按钮。

单击“更新”(Update) 按钮，将重新启动可用性检测。

说明

可用性检测可能需要几秒钟时间。在此期间，不允许用户输入。

自动分配 PNIO 设备

在线识别的 PNIO 设备将自动分配给一个组态的设备，前提条件是这两个设备的以下属性相

互匹配：

• 订货号

• 设备类型或设备系列

• PROFINET 设备名称
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不自动分配

在以下情况下，不会进行自动分配：

• 在线找不到与所组态设备相匹配的设备。（此时，拓扑比较表中“在线拓扑”(Online 
topology) 区域中的相应列为空。）

此时，应将所组态设备添加到系统中或从组态中删除该已组态设备。

• 在线识别出的设备可分配给一个组态的设备，但这两个设备的端口互连不同。

此时，可将在线识别的端口互连手动应用到项目中 (页 360)。
• 在线识别出的设备无法分配给某个组态的设备。（此时，拓扑比较表中“离线拓

扑”(Offline topology) 区域的相应列为空）。

此时，可将在线识别出的设备手动包含到项目中 (页 361)。

将在线识别出来的端口互连手动地应用到项目中。

要求

在拓扑视图中已进行了离线/在线比较。比较之后，至少将一个在线识别出的设备自动分配

给了所组态设备，但在互连上存在差异。

操作步骤   
要手动使用项目中在线识别出的一个或多个端口互连，请执行以下步骤： 
1. 选择“端口互连”所在行。

2. 如果可能，通过多选功能选择其他角色。

3. 在快捷菜单，选择“应用 > 使用选中的条目”((Apply > Use selected)。
“动作”(Action)列中相应表格单元内的内容将变更为“应用”(Apply)。

4. 如果因错误导致项目中待包含的端口互连过多，则：
通过多选功能，选择因错误待包含在项目中的端口互连所在行。
在快捷菜单中，选择“复位 > 复位选中的条目”(Reset > Reset selected)。
“动作”(Action)列中相应表格单元内的内容将变更为“无操作”(No action)。

5. 单击“同步”(Synchronize) 按钮。
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结果

相应设备在线识别出的端口互连包含在项目中。对于每个端口，将通过诊断图标“相同的拓

扑信息”(Identical topology information) 来指示应用成功。

说明

对于在线识别的出设备，如果识别出其它端口互连而且这些端口互连与项目中当前的端口互

连存在差别，那么使用项目中的这些端口互连则意味着：使用那些在线识别出的端口互连来

替换项目中之前存在的端口互连。对于在线识别出的设备，如果没有检测到任何端口互连，

那么在项目中使用则意味着删除项目中与此设备相关的所有端口互连。

将在线识别出的设备手动包含在项目中

要求

在拓扑视图中已进行了离线/在线比较。 比较之后，至少有一个在线识别出的设备无法分配

给任何已组态设备。

步骤  
要手动使用项目中在线识别出的一个或多个设备，请执行以下步骤： 
1. 对于无在线伙伴的已组态设备，将鼠标指针移动到在线拓扑的“设备/端口”(Device/port) 列。

2. 从该下拉列表框中选择要分配给已组态设备的设备。

3. 根据需要，可对没有在线伙伴的其它已组态设备，重复以上步骤。

结果

将所选的已在线识别出的设备从表格结尾处上移。 执行此操作后，该设备位于刚才将其分

配给的已组态设备所在的行。

通过高级离线/在线比较自动分配设备

概述

在高级离线/在线比较中，除 DCP 之外，还采用了 ICMP 协议对不支持 DCP 协议的设备进行

检测。
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自动分配由 ICMP 检测到的设备

由 ICMP 检测到的设备无类型信息。

对于无源设备，也没有订货号信息。因此，仅当组态数据中不包含分配的订货号且离线和在

线 IP 地址相匹配时，才能对无源设备进行自动分配。

如果使用交换机，则当离线与在线的订货号、IP 地址和 PROFINET 设备名称均匹配，也可进

行自动分配。

1.3.4 安全通信 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

1.3.4.1 安全通信的基础知识 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

有关安全通信的实用信息 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
在 STEP 7 (TIA Portal) V14 及以上版本和 S7-1500 CPU 固件版本 V2.0 及以上版本中，增加

了许多安全通信选项。 
“S7-1500 CPU”是指 S7-1500F、S7-1500T、S7-1500C 系列 CPU 和 S7-1500pro CPU 和 
ET200SP CPU。
在后续版本中，其它组件也将支持安全通信（OUC 安全通信）。具体信息，请参见后续章节。 
在 S7-1200 CPU 固件版本 V4.4 及以上版本中，还支持安全通信（OUC 安全通信）。

要求

• 支持带有 SDT TCON_IP_V4_SEC 或 SDT TCON_QDN_SEC 结构的连接描述 DB 的 CPU。其

中包括以下 CPU：
– S7-1200（固件版本 V4.4 及以上版本）

– S7-1500（固件版本 V2.0 及以上版本）

• 也可通过以下 CP：
– CP 1243-1（固件版本 V3.2 及以上版本）

– CP 1243-8 IRC（固件版本 V3.2 及以上版本）

– CP 1543‑1（固件版本 V2.0 及以上版本

– CP 1545-1
– CP 1543SP-1
CP 1242-7 GPRS V2 不支持安全通信。
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公钥基础结构 (PKI)
“安全”(secure) 属性用于识别以 Public Key Infrastructure (PKI) 为基础的通信机制（例如，

RFC 5280 ，用于 Internet X.509 Public Key Infrastructure Certificate and Certificate 
Revocation List Profile）。Public Key Infrastructure  (PKI) 是一个可签发、发布和检查数字证

书的系统。在 PKI 使用签发的数字证书来确保计算机通信安全。如果 PKI 采用非对称密钥加

密机制，则可对网络中的消息进行数字签名和加密。 
在 STEP 7 (TIA Portal) 中组态用于安全通信的组件，将使用一个非对称密钥加密机制，使用

一个公钥 (Public Key) 和一个私钥 (Private Key) 进行加密。并使用 TLS (Transport Layer 
Security) 作为加密协议。TLS 是 SSL (Secure Sockets Layer) 协议的后继协议。

安全通信的目标

安全通信用于实现以下目标：

• 机密性

即，数据安全/无法窃取。 
• 完整性

即，接收方和发送方所接收/发送的消息完全相同，未经更改。消息在传输过程中未发生

更改。

• 端点认证

即，端点的通信伙伴确实为声明的本人且为数据应到达的通信端。验证伙伴方的身份。

在过去，这些目标通过与 IT 和联网的计算机相关。而如今，包含有敏感数据的工业设备和

控制系统同样面临信息安全高风险。这是因为，这些设备它们同样实现了网络互联，因而必

须满足严格的数据交换安全要求。

在过去，往往会采用单元保护机制，通过防火墙或 VPN 连接保护自动化单元安全（如，使

用安全模块），而如今同样如此。

但是，在越来越的应用中，需要通过企业内部网或公共网络以加密形式将数据传送到外部计

算机。
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安全通信的通用原则

无论采用何种机制，安全通信都基于 Public Key Infrastructure (PKI) 理念，包含以下组成部

分：

• 非对称加密机制。该机制用于：

– 使用公钥或私钥对消息进行加密/解密。

– 验证消息和证书中的签名。 
发送方/证书所有方通过自己的私钥对消息/证书进行签名。接收方/验证者使用发送方/
证书所有方的公钥对签名进行验证。

• 使用 X.509 证书传送和保存公钥。

– X.509 证书是一种数字化签名数据，根据绑定的身份对公钥进行认证。 
– X.509 证书中还包含详细信息以及使用公钥的限制条件。例如，证书中公钥的生效日

期和过期日期。 
– X.509 证书中还以安全的形式包含了证书颁发方的相关信息。

在后续的章节中，将简要介绍在 STEP 7 (TIA Portal) 中管理证书和编写 secure Open User 
Communication (sOUC) 通信指令等所需的基本知识。 

STEP 7 中的安全通信

在 STEP 7 V14 及其更高版本中，提供了安全通信的组态和操作所需的 PKI。
示例：

• Hypertext Transfer Protokoll (HTTP) 通过 TLS (Transport Layer Security) 协议变为 
Hypertext Transfer Protokoll Secure (HTTPS)。由于 HTTPS 中集成了 HTTP 和 TLS 协议，

因此在相应的  RFC 中，又称为“HTTP over TLS”。在浏览器中，可清楚地看到所用的协议

为 HTTPS：浏览器地址栏中 URL 为“https://”，而非“http://”，这也指明了这点。在大多数

浏览器中，这类的安全连接将突出显示。

• Open User Communication 变为 secure Open User Communication。这种通信方式的底

层协议同样为 TLS。
• 电子邮件服务提供商同样支持基于“Secure SMTP over TLS”协议进行访问，从而提高电子

邮件通信的安全性。

下图显示了通信层中的 TLS  协议。
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采用 OPC UA 的安全通信 
在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.0 及以上版本中，支持 OPC UA 服务器功能。OPC UA Security 
中也涉及使用 X.509 数字证书进行认证、加密以及数据完整性检查，并且同样采用 Public 
Key Infrastructure  (PKI)。根据应用的具体要求，可选择不同的安全等级来确保端点安全。以

下规则适用于 OPC UA：安全功能是规范和 OPC UA 堆栈的组成部分，与 TLS 使用相同的加

密算法。 
我们将在一个单独章节中，对 OPC UA 服务器功能进行介绍。

PG/HMI 间安全通信

在 V17 及以上版本中集成有 新型控制器和 新型 HMI 设备，TIA Portal、STEP 7 和 WinCC 
的主要组件可实现创新型 PG/PC 和 HMI 标准安全通信（简称为 PG/HMI 通信）。这种通信方

式的底层协议同样为 TLS。

参见

应了解的证书管理器知识 (页 1360)
通过 CP 接口进行安全 OUC 连接 (页 413)
通过电子邮件实现的安全 OUC (页 418)
基于 TCON_IP_V4_SEC 的连接参数 (页 154)
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基于 TCON_QDN_SEC 的连接参数 (页 158)
设备相关的安全功能 (页 366)
PG/HMI 间安全通信 (页 421)

设备相关的安全功能 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
传输层安全 (TLS) 是一种广泛使用的安全协议，可提高传输数据的安全性。对于自动化系统 
S7-1200 和 S7-1500，TLS 还可用于以下基于证书的应用的安全通信： 
• Web 服务器（HTTPS 协议框架）

• 安全的开放式用户通信 (OUC)，包括安全电子邮件（TMAIL 应用程序）

• PG/HMI 间安全通信

其中，TLS 负责对列出的应用的客户端和服务器之间的通信进行身份验证和加密，例如 CPU 
的 Web 服务器和显示 CPU 的诊断网页的 Web 浏览器之间的通信。 
OPC UA 服务器和 OPC UA 客户端（仅限 S7-1500）应用实际上并不直接使用 TLS，但使用

的加密过程类似。  
TLS 不断发展进步，产生了各种 TLS 版本，这些版本在支持的密码套件（标准化加密方法集）

和性能方面存在区别。 
互联网工程任务组 (IETF) 负责 TLS 协议的描述。以下相关性适用：

• TLS 1.3 对应于 RFC 8446 
• TLS 1.2 对应于 RFC 5246
此外，并非每个设备都支持 RFC 中定义的所有加密方法。因此，建立连接后，客户端和服务

器协商一个双方都支持的方法 (Handshake) 以及要使用的参数。 

支持的 TLS 版本 (S7-1200) 
下表显示了给定 CPU 固件版本中基本支持的 TLS 版本。 

CPU 固件版本 支持的 TLS 版本

V4.6 TLS 1.2、TLS 1.3
V4.5 TLS 1.2、TLS 1.3
V4.4 TLS 1.2
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支持的 TLS 版本 (S7-1500)
下表显示了给定 CPU 固件版本中基本支持的 TLS 版本。 

CPU 固件版本 支持的 TLS 版本

V3.0 TLS 1.2、TLS 1.3
V2.9 TLS 1.2、TLS 1.3
V2.8 ... V2.0 TLS 1.2

创建证书时支持的加密方法和参数

要为新证书生成公钥，请在 TIA Portal 中设置加密方法和加密参数。这些证书参数与具体设

备和所使用的应用程序相关 
一种可能性：在 CPU 属性中，转到“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager) 并生成新的设备证书。可以在“生成证书”(Generate Certificates) 对话

框的“证书参数”(Certificate Parameters) 下找到加密方法和加密参数的设置。 
示例：RSA 2048 代表加密密钥长度为 2048 位的非对称 RSA 加密方法。 
下表显示了支持的加密方法和加密参数，具体取决于 CPU 应用程序。 

加密方式/参数 
S7-1200（固件 
V4.6）

Web 服务器 (HTTPS)
PG/HMI 间安全通信

安全 OUC

OPC UA

EC prime256v1 ✓ -
EC secp384r1 ✓ -
EC secp256k1 - -
RSA 1024 ✓ ✓
RSA 2048 ✓ ✓
RSA 4096 - -
RSA 8192 - -
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加密方式/参数 
S7-1500（固件 
V3.0）

Web 服务器 (HTTPS)
PG/HMI 间安全通信

安全 OUC

OPC UA

EC prime256v1 ✓ -
EC secp384r1 ✓ -
EC secp256k1 - -
RSA 1024 ✓ ✓
RSA 2048 ✓ ✓
RSA 4096 ✓ ✓
RSA 8192 - -

参见

Web 服务器安全 (页 1623)
有关安全通信的实用信息 (页 362)

通过加密确保数据机密 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
消息加密是数据安全的一项重要措施。在通信过程中，即使加密的消息被第三方截获，这些

潜在的侦听者也无法访问所获取的信息。

在进行消息加密时，采用了大量的数学处理机制（算法）。 
所有算法都通过一个“密钥”参数，对消息进行加密和解密。

• 算法 + 密钥 + 消息 => 密文

• 密文 + 密钥 + 算法 =>（明文）消息
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对称加密

对称加密的关键在于，两个通信伙伴都采用相同的密钥对消息进行加密和解密，如下图所示：

Bob 使用的加密密钥与 Alice 使用的解密密钥相同。这正是我们常说的，双方共享一个秘密

（即，安全密钥），且通过该密钥对消息进行加密和解密。

① Bob 采用对称密钥对消息进行加密 
② Alice 采用对称密钥对加密后的消息进行解密 

该过程类似于一个公文箱，发送方和接收方使用同一把钥匙打开或锁上该公文箱。

• 优势：对称加密算法（例如，AES、Advanced Encryption Algorithm）的速度较快。

• 缺点：如何将密钥发送给接收方，而不会落到其他人手中？此为密钥分发问题。如果收

到的消息数量足够大，则可推算出所用的密钥，因此必须定期更换。

如果通信伙伴比较多，则需分发大量的密钥。

非对称加密

在非对称加密技术中使用一对密钥：一个公钥和一个私钥。与 PKI 相关，它还被称为公钥过

程或仅 PKI 过程。通信伙伴（下图中的 Alice）拥有一个私钥和一个公钥。公钥对所有人公开。

即，任何通信伙伴都可以获得该公钥。拥有公钥的通信伙伴可对发送给 Alice 的消息进行加

密。即下图中的 Bob。 
Alice 的私钥为她自己所有而不公开，用于对发送给她的密文进行解密。
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① Alice 将其公钥提供给 Bob。无需采取防范措施即可实现该过程：只要确定采用的是 
Alice 的公钥，所有人都可以发消息给 Alice。

② Bob 使用 Alice 的公钥对消息进行加密。

③ Alice 使用私钥对 Bob 发送的密文进行解密。由于仅 Alice 拥有私有且未公开，因此

只有她才能对该消息进行解密。通过私钥，Alice 可以对使用她所提供的公钥加密的

消息进行解密，而不仅仅只是 Bob 的消息。

该系统与邮箱类似，所有人都可以向邮箱发送消息，但只有拥有密钥的人才能删除这些消

息。  
• 优势：使用公钥加密的消息，仅私钥拥有者才能进行解密。由于在解密时需要使用另一

密钥（私钥），而且加密的消息数量庞大，因此很难推算出解密密钥。这意味着，公钥

无需保持机密性，而这与对称密钥不同。

另一大优点在于，公钥的发布更为方便快捷。在非对称密钥系统中，接收方将公钥发送

到发送方（消息加密方）时无需建立专用的安全通道。因此，与对称加密过程相比，可

减少管理密钥所需的工作量。

• 缺点：算法复杂（如，RSA，以三位数学家 Rivest、Shamir 和 Adleman 的名字的首字母

命名），因此性能低于对称加密机制。 

实际通信中的加密过程

在实际通信过程中（如，与 CPU Web 服务器通信和开发式用户安全通信），通常在相关的

应用层之后使用 TLS 协议。例如，应用层采用的协议为 HTTP 或 SMTP，详细信息见前文所

述。  
例如，TLS (Transport Layer Security) 混合采用非对称加密和对称加密（混合加密）机制确

保数据通过 Internet 进行安全传输，并支持以下子协议：

• TLS Handshake Protocol 对通信伙伴进行身份验证，并在非对称加密的基础上对后续数据

传输所需的算法和密钥进行协商

• TLS Record Protocol 采用对称加密机制对用户数据加密以及进行数据交换。 
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无论是非对称加密还是对称加密，这两种数据安全加密机制在安全性方面没有明显差异。数

据安全等级取决于设置的参数，如所选密钥的长度等等。

加密使用不当

通过位串，无法指定公钥的身份。欺瞒者可使用他们自己的公钥声明为其他人。如果第三方

使用该公钥将其认作是指定的通信伙伴，则将导致机密信息被窃取。之后，欺瞒者再使用自

己的密钥对这些本消息进行解密，虽然这些消息本不应发送给他们。 终，导致敏感信息泄

露，落入他人之手。

为了有效预防此类错误的发生，该通信伙伴必须确信与正确的通信伙伴进行数据通信。此类

信任关系是通过 PKI 中的数字证书建立的。  

通过签名确保数据的真实性和完整性 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
由能够截获服务器与客户端之间的通信并将自身伪装成客户端或服务器的程序实施的攻击称

为中间人攻击。如果未能检测到这些程序的真实身份，它们会通过 S7 程序获取重要信息或

设置 CPU 中的值，进而导致设备或工厂遭受攻击。可使用数字证书避免此类攻击。

在安全通信过程中，所用的数字证书符合 International Telecommunication Union  (ITU) 的 
X.509  标准。该证书用于检查（认证）程序、计算机或组织机构的身份。

如何通过证书建立信任关系

X.509 证书主要用于将带有证书主题数据的身份（例如，电子邮件地址或计算机名称）与身

份的公钥绑定在一起。身份可以是个人、计算机，也可以是机器设备。

证书由证书颁发机构（Certificate Authority，CA）或证书所有者签发。而 PKI 系统则指定了

用户信任证书颁发机构及其所签发证书的规则。 
证书认证过程：

1. 要获取一份证书，需要向与证书颁发机构相关联的注册机构提交一份证书申请。

2. 证书颁发机构将基于既定标准对该申请和申请人进行评估。

3. 如果可以清晰识别申请人的身份，则证书颁发机构将签发一份已签名的证书进行确认。申请
人现成为证书持有者。

在下图中，对这一过程进行了简要说明。但不涉及 Alice 对该数字签名的检查过程。 
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自签名证书

自签名证书是指，由证书所有者而非独立的证书颁发机构签名的证书。 
示例：

• 用户也可以自己创建证书并签名，对发送给通信伙伴的消息进行加密。在上述示例中，

Bob（而非 Twent）可以使用私钥对自己的证书进行签名。之后，Alice 可使用 Bob 的公

钥检查该签名是否与 Bob 的公钥相匹配。该过程可用于简单的工厂内部数据加密通信。

• 例如，Root 证书是一种由证书颁发机构 (CA) 签署的自签名证书，其中包含颁发者的公钥。

自签名证书的特性

自签名证书的证书持有者和“Issuer”（签发者）的属性“CN”(Common Name of Subject) 完全

相同：用户已完成对证书的签名。证书颁发机构的字段“CA”(Certificate Autority) 必须设置为

“False”；毕竟，自签名证书不得用于对其它证书进行签名。

自签名证书未包含在 PKI 系统中。

证书内容

符合 X.509 V3 标准（STEP 7 和 S7-1500 CPU 使用的同一标准）要求的证书通常包含以下元

素：

• 公钥

• 证书持有者（即，密钥持有者）的详细信息。例如，Common Name (CN) of Subject 
• 各种属性，如序列号和有效期等等

• 证书颁发机构 (CA) 的数字签名，用于证实信息的正确性。 
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除此之外，还包含以下扩展详细： 
• 指定公钥的使用范围(Key Usage)，如签名或密钥加密。

如在安全的开放式用户通信中，使用 STEP 7 创建一个新的证书，则可从可能的用途列表

中选择相应的条目，例如“TLS”。
• 指定“Subject Alternative Name”（“SAN”），用于与 Web 服务器进行安全通信 (HTTP over 

TLS)，以确保 Web 浏览器地址栏中的证书同样属于该 URL 所指定的 Web 服务器。

如何生成并验证签名

非对称密钥可用于证书的验证：在“MyCert”证书示例中，介绍了具体的“签名”与“验证签

名”过程。

生成签名：

1. “MyCert”证书的签发者使用一个特定的哈希函数（例如，SHA-1，Secure Hash Algorithm），
根据证书数据生成一个哈希值。 
该 HASH 值是一个长度固定的位串。HASH 值长度固定的优势在于，签名的时间始终相同。 

2. 之后，证书的签发者再使用由这种方式生成的 HASH 值和私钥，生成一个数字签名。通常采用 
RSA 签名机制。 

3. 数字签名将保存在证书中。此时，证书已签名。

验证一个签名：

1. “MyCert”证书的认证方将获得由证书签发者签发的证书和公钥。 
2. 使用签名时所用的哈希算法（例如，SHA-1），根据证书数据生成一个新的哈希值。 
3. 然后，将该哈希值与通过证书签发者的公钥以及签名算法确定的哈希值进行比较，以验证证

书的签名。

4. 如果签名验证结果为正，则表示证书持有者的身份以及完整性（即，证书内容的可靠性和真
实性）均通过验证。拥有该公钥（即，证书颁发机构的证书）的任何人均可对该签名进行检
查，进而证明该证书确实由该证书颁发机构签发。 

下图显示了 Alice 如何采用 Twent（代表证书颁发机构，CA）证书中的公钥，验证 Bob 的公

钥签名。因此，在验证时仅需要验证证书颁发机构颁发的证书的可用性。验证会在 TLS 会话

中自动执行。
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签名消息

上文介绍的签名与验证方法同样使用 TLS 会话对消息进行签名和验证： 
如果发送方基于一条消息生成一个哈希值并使用私钥对该哈希值进行签名，之后将其添加到

原始消息中，则消息接收方即可对消息的完整性进行检查。接收方使用发送方的公钥对该 
HASH 值进行解密，并将其与所收到消息中的 HASH 进行比较。如果这两个值不同，则表示

该消息在传送过程中被篡改。

Root 证书的证书链

PKI 证书通常按层级进行组织：层级顶部由根证书构成。这些证书并非由上一级证书颁发机

构签名。根证书的证书持有者和证书签发者完全相同。根证书享受绝对信任。它们是信任的

“锚点”，因此对于接受方，其必须用作绝对证书。此类证书存储在专门存储受信证书的区

域。

根证书用于对下级证书颁发机构颁发的证书（即，所谓的中间证书）进行签名。从而实现从 
Root 根证书到中间证书信任关系的传递。由于中间证书可对诸如 Root 证书之类的证书进行

签名，因此这两种证书均称为“CA 证书”

这种证书签名层级可通过多个中间证书进行延伸，直至 底层的实体证书。 终实体证书即

为待识别用户的证书。 
验证过程则反向贯穿整个层级结构：综上所述，先通过签发者的公钥确定证书签发者并对其

签名进行检查，之后再沿着整条信任链确定上一级证书签发者的证书，直至到达根证书。 
结论：无论组态何种安全通信类型，每台设备中都必需包含一条到 Root 证书的中间证书链

（即证书路径），对通信伙伴的 低层实体证书进行验证。 

1.3.4.2 管理证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

证书管理的必备知识 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
本节介绍了根据所使用的服务（CPU 应用程序）以及 TIA Portal/CPU 固件的版本提供的相应 
S7-1500 CPU 证书管理选项。 

证书管理选项概述

对于 TIA Portal V14 和 CPU 固件版本 V2.0 及更高版本，可以在 TIA Portal 中管理 S7-1500 CPU 
的不同服务之间实现安全通信的证书并将其下载到 CPU 中。 
对于 TIA Portal V17 以及 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及更高版本，支持另一种证书管理方

式：使用 GDS 推送方法，可以在 CPU 运行期间传输或更新证书，而无需重新下载 CPU。 
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采用同一方式，自 TIA Portal V18 起，还可以传输 S7-1500 CPU（自固件 V3.0 起）的 Web 服
务器证书。 
下表概述了与所使用的服务以及 TIA Portal 固件版本或 CPU 固件版本相关的证书管理选项。 
单击此处了解使用 GDS 推送方法进行证书管理的说明：通过 GDS 实现自动化证书管理 
(页 1731)

服务 使用 TIA Portal 进行证书管理 
（TIA Portal 版本/S7-1500 CPU 固件

版本）

使用 OPC UA GDS 推送方法进行证书管理

（TIA Portal 版本/S7-1500 CPU 固件版本）

Web 服务器 自 V14 起/自 V2.0 起 自 V18 起/自 V3.0 起
安全 OUC 通信 自 V14 起/自 V2.0 起 -
OPC UA 服务器 自 V14 起/自 V2.0 起 自 V17 起/自 V2.9 起
OPC UA 客户端 自 V15.1 起/自 V2.6 起 -
安全 PG/HMI 通信 自 V17 起/自 V2.9 起 -

参见

使用 TIA Portal 进行证书管理 (页 375)

使用 TIA Portal 进行证书管理 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
TIA Portal (STEP 7) V14 及更高版本与 S7-1500-CPU 固件版本 V2.0 及更高版本一同使用时，

支持 Internet PKI (RFC 5280)。因此 S7-1500 CPU 可以与同样支持 Internet PKI 的设备进行

数据通信。

例如，会因此而使用 X.509 证书来验证前文介绍的证书。

STEP 7 V14 及更高版本采用的 PKI 与 Internet PKI 类似。例如，证书吊销列表 (CRL) 不受支持。

在 TIA Portal 中创建或分配证书

对于具有安全属性的设备（例如，固件版本为 V2.0 或更高版本的 S7-1500 CPU），可以在 
STEP 7 中针对不同的应用创建相应的证书。

在 CPU 巡视窗口的以下区域内，可创建新的证书或选择现有的证书：

• “Web 服务器 > 安全”(Web server > Security) - 用于生成和分配 Web 服务器证书。 
• “保护和安全 > 连接机制”(Protection & Security > Connection mechanisms) - 用于生成或

分配 PLC 通信证书（TIA Portal V17 及以上版本的 PG/HMI 间安全通信）。
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• “保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > Certificate manager)- 用于生成或分

配所有类型的证书。对于安全的开放式用户通信，创建证书所使用的默认设置为 TLS 证书。

• “OPC UA > 服务器 > 安全”(OPC UA > Server > Security) - 用于生成或分配 OPC UA 服务器

证书。
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“保护和安全 > 证书管理器”区域的特性

只有在巡视窗口的该区域，才能在全局（即，项目级）证书管理器和本地（即，设备特定的）

证书管理器之间进行切换（选项“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global security 
settings for certificate manager)）。该选项用于确定当前用户是否有权访问项目中的所有证

书。

• 如果在全局安全设置中未使用证书管理器，则只能访问 CPU 的本地证书存储器。例如，当

前用户无权导入证书或根证书。如果没有这些证书，则可用的功能有限。例如，用户只

能创建自签名的证书。 
• 如果在全局安全设置中使用证书管理器并以管理员身份登录，则有权访问全局（项目级）

证书存储器。例如，可将导入的证书分配给 CPU，也可创建由项目 CA（项目的证书颁发

机构）颁发和签名的证书。

下图显示了在激活 CPU 巡视窗口中的“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global security 
settings for certificate manager) 选项后“全局安全设置”(Global security settings) 在项目树

中如何显示。

在项目树中，单击全局安全设置中的“用户登录”(User login) 并进行登录，将显示“证书管

理器”(Certificate manager) 行。

双击“证书管理器”(Certificate manager) 行，即可访问项目中的所有证书。这些证书分别位

于选项卡“CA”（证书颁发机构）、“设备证书”(Device certificates) 以及“受信证书和根证书

颁发机构”(Trusted certificates and root certification authorities) 中。 
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私钥

TIA Portal (STEP 7) 在生成设备证书或服务器证书（ 终实体证书）时将生成私钥。根据是

否在全局安全设置使用证书管理器，可确定以加密形式存储私钥的位置：

• 如果使用全局安全设置，则私钥将以加密形式存储在全局（项目级）证书存储器中。

• 如果未使用全局安全设置，则私钥将以加密形式在本地（CPU 特定的）证书存储器中。

解密数据等操作所需的私钥显示在全局安全设置中证书管理器的“设备证书”(Device 
certificates) 选项卡的“私钥”(Private key) 列。 
下载硬件配置时，会将设备证书、公钥和私钥下载至 CPU。

注意

启用“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global security settings for the certificate 
manager) 选项 - 后果

选项“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global security settings for certificate 
manager) 会影响之前使用的私钥：如果在未在全局安全设置中使用证书管理器的情况下创

建了证书，然后将该选项更改为使用证书管理器，则私钥会丢失，证书 ID 会发生变化。系

统将发出一条警告，提示应注意以上问题。因此，在开始组态时，指定证书管理所需的选项。

证书管理示例 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
如前文所述，每种类型的安全通信都需要使用证书。在以下章节中，举例说明如何使用 STEP 
7 进行证书管理，从而满足开放式用户安全通信的要求。
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在下文中，就哪些设备是参与通信的伙伴进行了区分。为通信参与者提供所需证书的相应步

骤分别进行了介绍。需要固件版本为 2.0 或更高版本的 S7-1500 CPU 或者 S7-1500 软件控

制器。 
通常，以下情况适用：

建立安全连接（“握手”）时，通信伙伴通常只会传送其 终实体证书（设备证书）。

因此，验证已传送设备证书所需的 CA 证书必须位于相应通信伙伴的证书存储器中。

说明

在 CPU 中，必须设置当前的日期/时间。

使用安全通信（如，HTTPS、安全 OUC、OPC UA）时，需确保相应模块为当前时间和当前

日期。否则，模块将所用的证书评估为无效，同时不进行安全通信。

两个 S7-1500 CPU 之间安全的开放式用户通信

两个 S7-1500 CPU PLC_1 和 PLC_2 应通过安全的开放式用户通信交换数据。  
使用 STEP 7 生成所需的设备证书，然后将其分配给 CPU，如下所述。

STEP 7 项目证书颁发机构（项目的 CA）用于对设备证书进行签名。 
在用户程序中根据证书 ID 对证书进行引用（TCON 通信指令组合相关的系统数据类型，例如 
TCON_IPV4_SEC）。STEP 7 在生成或创建证书时会自动分配证书 ID。

操作步骤

STEP 7 自动将所需的 CA 证书连同硬件配置下载到参与通信的 CPU 中，使两个 CPU 均存在

证书验证要求。因此，您只需为相应的 CPU 生成设备证书即可，其余工作由 STEP 7 完成。

1. 选择 PLC_1，并激活“保护和安全”(Protection & Security) 区域中的“使用证书管理器的全局
安全设置”(Use global security settings for certificate manager) 选项。

2. 以用户身份登录项目树的“全局安全设置”(Global security settings) 区。对于新项目，首次登
录时默认采用“管理员”身份。 

3. 返回到“保护与安全”(Protection & Security) 部分中的 PLC 1 中。在“设备证书”(Device 
certificates) 表格中，单击“证书持有者”(Certificate holder) 列的一个空行，添加新的证书。 
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4. 单击下拉列表中的“添加”(Add) 按钮，选择证书。
“生成新证书”(Generate new certificate) 对话框随即打开。

5. 保留该对话框中的默认设置。这些设置专用于开放式用户安全通信（用途：TLS）。
提示信息：扩展证书持有者的预设名称（在这种情况下，为 CPU 名称）。为了更好地进行区
分，需要管理大量设备证书时，建议保留默认的 CPU 名称。 
示例：PLC_1/TLS 变为 PLC_1-SecOUC-Chassis17FactoryState。

6. 编译组态。 
设备证书和 CA 证书是组态的一部分。

7. 为 PLC_2 重复上述步骤。

在接下来的步骤中，需要创建用户程序以进行数据交换，并下载组态以及相应的程序。

使用自签名证书而非 CA 证书

创建设备证书时，可选择“自签名”(Self-signed) 选项。无需登录全局安全设置即可创建自签

名证书。不建议执行该过程，因为通过这种方法创建的证书不会存在于全局证书存储器中，

因此不会直接分配给伙伴 CPU。 
如前文所述，应谨慎选择证书持有者的名称，这样才会毫无疑问地为设备分配合适的证书。

无法通过 STEP 7 项目的 CA 证书验证自签名的证书。要确保自签名证书可通过验证，需要将

通信伙伴的自签名证书加入每个 CPU 的可信伙伴设备列表中。为此，必须已激活选项“使

用证书管理器的全局安全设置”(Use global security settings for certificate manager)，并以用

户身份登录全局安全设置。

要将通信伙伴的自签名证书添加到 CPU 中，请按以下步骤操作：

1. 选择 PLC_1，并导航至“保护和安全”(Protection & Security) 区域的“伙伴设备证
书”(Certificates of partner devices) 表。

2. 单击“证书持有者”(Certificate holder) 列的空行，打开下拉列表，以便添加或选择证书。

3. 从下拉列表中选择通信伙伴的自签名证书，并确认选择。 
在接下来的步骤中，需要创建用户程序以进行数据交换，并下载组态以及相应的程序。

S7-1500 CPU（作为 TLS 客户端）与外部设备（作为 TLS 服务器）之间安全的开放式用户通信

例如，两个设备将通过 TLS 连接或 TLS 会话交换数据，从而交换配方、生产数据或质量数据：

• S7-1500 CPU (PLC_1) 作为 TLS 客户端；CPU 采用安全的开放式用户通信

• 外部设备（例如，制造执行系统 (MES)）作为 TLS 服务器 
作为 TLS 客户端，S7-1500 CPU 建立与 MES 系统的 TLS 连接/会话。
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① TLS 客户端

② TLS 服务器

为验证 TLS 服务器，S7-1500 CPU 需要 MES 系统的 CA 证书：根证书以及中间证书（如果适

用，用于验证证书路径）。

需要将这些证书导入 S7-1500 CPU 的全局证书存储器中。 
要导入通信伙伴的证书，请按照以下步骤进行操作： 
1. 打开项目树中全局安全设置下的证书管理器。 
2. 为要导入的证书选择匹配表（根证书颁发机构的受信证书）。 
3. 右键单击该表，打开快捷菜单。单击“导入”(Import)，导入所需证书或所需 CA 证书。

通过导入过程，相关证书会收到证书 ID，并会在下一步中被分配给模块。

4. 选择 PLC_1，并导航至“保护和安全”(Protection & Security) 区域的“伙伴设备证
书”(Certificates of partner devices) 表。

5. 单击“证书持有者”(Certificate holder) 列的空行，以添加导入的证书。

6. 从下拉列表中选择通信伙伴的所需 CA 证书，并确认选择。

此外，MES 系统还会要求提供 CPU 的设备证书来验证 CPU（即，TLS 客户端）。在这种情

况下，CPU 的 CA 证书必须对 MES 系统可用。将证书导入 MES 系统的前提条件是，先从 CPU 
的 STEP 7 项目中导出 CA 证书。请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中全局安全设置下的证书管理器。

2. 为要导出的证书选择匹配表（CA 证书）。

3. 单击右键，打开所选证书的快捷菜单。

4. 单击“导出”(Export)。
5. 选择证书的导出格式。

在接下来的步骤中，需要创建用户程序以进行数据交换，并下载组态以及相应的程序。
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S7-1500 CPU（作为 TLS 服务器）和外部设备（作为 TLS 客户端）之间安全的开放式用户通信

如果 S7-1500 CPU 用作 TLS 服务器，并且外部设备（例如，ERP 系统（企业资源规划系统））

建立 TLS 连接/会话，则您需要以下证书：

• 对于 S7-1500 CPU，使用私钥生成设备证书（服务器证书），并将其与硬件配置一同下

载。生成服务器证书时，可使用选项“由证书颁发机构签名”(Signed by certificate 
authority)。 
密钥交换需要使用私钥，如示例“基于 TLS 的 HTTP”的图所示。

• 对于 ERP 系统，需要导出 STEP 7 项目的 CA 证书，并将其导入/下载至 ERP 系统。基于 CA 
证书，ERP 系统将在建立 TLS 连接/会话过程中检查从 CPU 传送到 ERP 系统的 S7-1500 服
务器证书。

① TLS 服务器

② TLS 客户端

前文对所需操作进行了介绍。

通过 S7-1543-1 CP（作为电子邮件客户端）实现的安全的开放式用户通信（基于 TLS 的 SMTP）
S7-1500 CPU 可使用通信指令 TMAIL-C 通过 CP 1543-1 与电子邮件服务器建立安全连接。

借助系统数据类型 TMail_V4_SEC、TMail_V6_SEC 和 TMail_QDN_SEC，可以指定电子邮件

服务器的伙伴端口，进而通过“基于 TLS 的 SMTP”访问电子邮件服务器。

实现安全的电子邮件连接的前提条件是，将根证书和中间证书从电子邮件服务器（提供方）

导入至 STEP 7 项目的全局证书存储器。将这些证书分配至 CP 后，CP 会检查由电子邮件服

务器在通过该证书建立 TLS 连接/会话时发送的电子邮件服务器的服务器证书。 
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请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中全局安全设置下的证书管理器。 
2. 为要导入的证书选择匹配表（根证书颁发机构的受信证书）。 
3. 右键单击该表，打开快捷菜单。单击“导入”(Import)，导入所需证书或所需 CA 证书。

通过导入过程，相关证书会收到证书 ID，并会在下一步中被分配到 CP。
4. 选择 CP 1543-1，并导航至“安全”(Security) 部分中的“伙伴设备证书”(Certificates of partner 

devices) 表。

5. 单击“证书持有者”(Certificate holder) 列的空行，以添加导入的证书。

6. 从下拉列表中选择电子邮件服务器所需的 CA 证书，并确认选择。

在接下来的步骤中，需要创建用户程序以实现 CPU 的电子邮件客户端功能，并下载组态以

及相应的程序。

参见

两个 S7-1500 CPU 之间的安全 OUC (页 405)
S7-1500 CPU（作为 TLS 客户端）和外部 PLC（作为 TLS 服务器）之间的安全 OUC (页 409)
S7-1500 CPU（作为 TLS 服务器）和外部 PLC（作为 TLS 客户端）之间的安全 OUC (页 411)
通过电子邮件实现的安全 OUC (页 418)
通过 CP 接口进行安全 OUC 连接 (页 413)

证书通信原理：基于 TLS 的 HTTP (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
下图展示了如何使用文中介绍的安全机制在 S7-1500 CPU 的 Web 浏览器和 Web 服务器之间

建立安全通信。 
首先介绍如何更改 STEP 7 中的选项“仅允许通过 HTTPS 进行访问”(Permit access only 
through HTTPS)。自 STEP 7 V14 起，可以影响固件版本为 V2.0 及更高版本的 S7-1500 CPU 
Web 服务器的服务器证书：此服务器证书采用该版本及更高版本的 STEP 7 生成。

此外，还显示了使用 PC 的 Web 浏览器通过加密的 HTTPS 连接调用 CPU 的 Web 服务器网站

时采用的过程。 

使用固件版本为 V2.0 及更高版本 S7-1500 CPU 的 Web 服务器证书

对于固件版本 V2.0 及以下版本的 S7-1500 CPU，设置 Web 服务器属性时，如果无特殊要求，

需设置为“只允许通过 HTTPS 访问”(Permit access only with HTTPS)。
对于此类 CPU，无需参与证书的处理过程；CPU 将自动为 Web 服务器生成所需证书。
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对于固件版本 V2.0 及更高版本的 S7-1500 CPU，STEP 7 会为 CPU 生成服务器证书（ 终实

体证书）。在 CPU 的属性中为 Web 服务器分配服务器证书（“Web 服务器 > 服务器安全”(Web 
server > Server security)）。

由于服务器证书名称始终预设，因此 Web 服务器的简单组态没有任何变化：激活 Web 服务

器并激活选项“仅允许使用 HTTPS 进行访问”(Permit access only with HTTPS) - STEP 7 会在

编译期间使用预设名称生成服务器证书。

无论是否在全局安全设置中使用证书管理器：STEP 7 都具备生成服务器证书所需的全部信息。

此外，还可以确定服务器证书的属性，例如名称或有效期等。

说明

在 CPU 中，必须设置当前的日期/时间。

使用安全通信（如，HTTPS、安全 OUC、OPC UA）时，需确保相应模块为当前时间和当前

日期。否则，模块将所用的证书评估为无效，同时不进行安全通信。

下载 Web 服务器证书

下载硬件配置时，系统将自动下载 TIA Portal (STEP 7) 生成的服务器证书。 
• 如果在全局安全设置中使用证书管理器，则项目的证书颁发机构（CA 证书）会对 Web 服

务器的服务器证书进行签名。下载时，项目的 CA 证书也会自动加载。

• 如果未在全局安全设置中使用证书管理器，则 STEP 7 会生成服务器证书作为自签名证书。

通过 CPU 的 IP 地址对 CPU 的 Web 服务器进行寻址时，每次 CPU 中以太网接口的 IP 地址发

生更改时，都必须生成新的服务器证书并加载（ 终实体证书）。这是由于 CPU 的身份随 IP 
地址一同更改。根据 PKI 规则，该身份必须进行签名。

如果使用域名（如，“myconveyer-cpu.room13.myfactory.com”）而非 IP 地址对 CPU 进行寻

址，则可避免这一问题。为此，需要通过 DNS 服务器对 CPU 的域名进行管理。

为 Web 浏览器提供一份 Web 服务器的 CA 证书

在 Web 浏览器中，通过 HTTPS 访问 CPU 网站时，需安装该 CPU 的 CA 证书。如果未安装证

书，则将显示一条警告消息，不建议访问该页面。要查看该页面，需显式“添加例外情

况”。 
有效的 root 证书（证书颁发机构），可从 Web 服务器“简介”(Intro) Web 页面的“下载证

书”(Download certificate) 中下载。

在 STEP 7 中，可采用另一种方式：使用证书管理器，将项目的 CA 证书导出到 STEP 7 中的

全局安全设置中。之后，再将 CA 证书导入浏览器中。 
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安全通信的过程 
下图简要说明了通信的建立方式（“握手”），并着重介绍了数据交换（此处，通过 HTTP 
over TLS）所用密钥的协商过程。

然而，该过程在理论上适用于以使用 TLS 为基础的所有通信选项，即，也适用于安全的开放

式用户通信（请参见安全通信基础）。 

在本示例图中并不涉及 Alice 端（浏览器端）对 Web 服务器所发送证书的验证措施。Alice 能
否信任传送的 Web 服务器证书，并因此而信任该 Web 服务器的身份以及允许数据交换，取

决于验证结果。

验证 Web 服务器可靠性的步骤如下：

1. Alice 必须获得所有相关证书颁发机构的公钥，即，必须拥有整个证书链，才能对该 Web 服
务器证书（即，Web 服务器的 终实体证书）进行验证。
Alice 的证书存储器中通常包含所需的根证书。安装 Web 浏览器时，将自动安装所有可信的 
Root 证书。如果她没有根证书，则需要从证书颁发机构下载该证书并将其安装到浏览器的证
书存储器内。证书颁发机构还可以是该 Web 服务器所处的设备。
可通过以下几种方式获得中间证书：

– 服务器本身以签名消息的方式将所需中间证书连同其 终实体证书一并发送给 Alice，
这样，Alice 即可对证书链的完整性进行检查。

– 在这些证书中，通常包含证书签发者的 URL。Alice 可通过这些 URL 加载所需的中间

证书。

在 STEP 7 中处理证书时，始终假设已将所需中间证书和根证书导入到项目中，并已将其分配
给模块。

2. Alice 使用这些证书的公钥，对证书链中的签名进行验证。
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3. 对称密钥必须已生成并且已传送至 Web 服务器。

4. 如果采用域名寻址 Web 服务器，则 Alice 需要根据 RFC 2818 中定义的 PKI 规则验证该 Web 服
务器的身份。由于该 Web 服务器的 URL（在这种情况下，为“Fully Qualified Domain 
Name”(FQDN)）保存在 Web 服务器的 终实体证书内，因此 Alice 可对该 Web 服务器的身份
进行验证。如果字段“Subject Alternative Name”中的证书项与浏览器地址栏中的一致，则通
过验证。

之后，即可通过对称密钥进行数据交换，如上图所示。

参见

Web 服务器的证书 (页 1367)

1.3.4.3 安全通信要求 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

保护机密的组态数据 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
基于证书的协议需要私钥才能正常发挥作用，并且私钥必须获得妥善保护，如有关安全通信

的基本信息中所述。 
在 STEP 7 V17 及以上版本中，可通过密码保护这些密钥和其它需保护的数据：保护机密 PLC 
组态数据的密码。 
如果已采取相应措施保护 TIA Portal 项目和 CPU 组态防止未经授权的访问，则可以不使用密

码。 
无论是否分配密码：TIA Portal 都会生成用于保护机密 PLC 组态数据的密钥信息。此密码对

安全通信过程没有影响。但是，用于保护机密 PLC 组态数据的密码的复杂度决定了私钥受到

保护的程度。

提供密钥信息是进行安全通信（例如，基于 TLS 的 PG/HMI 间安全通信）的先决条件：只有

此密钥信息可用时，CPU 才能处理安全通信所需的证书。 
下图显示了所描述的关系。 
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安全设置向导

将硬件目录中的 CPU 添加到 TIA Portal 中支持 PG/HMI 安全通信的项目时，该 CPU 的安全设

置向导随即启动。

在该向导中，将逐步完成以下 CPU 设置：

• 保护机密 PLC 组态数据的密码

• PG/PC 和 HMI 通信模式

• 访问等级

在向导中，将这些设置逐一进行详细说明。 后，在总览中再次统一显示所有设置。  
在 TIA Portal 的网络视图中更换模块，该向导也将启动。与替换下来的 CPU 不同，新 CPU 支
持 PG/HMI 安全通信。  
向导中的所有设置都将应用到巡视窗口（CPU 属性）中。

通过 CPU 属性中“保护与安全”(Protection & Security) 区域内的“开始”(Start) 按钮，可随随

时启动该向导。 

要求

• TIA Portal 版本 V17 及以上版本

• CPU 支持 PG/HMI 间安全通信（S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本） 
• CPU 尚未下载，或使用选项“删除用于保护机密 PLC 组态数据的密码”(Delete password 

for protection of confidential PLC configuration data) 将 CPU 复位为出厂设置

操作步骤

1. 在网络视图或设备视图中打开 CPU 属性。

2. 导航至区域“保护与安全 > 保护 PLC 组态数据”(Protection & Security > Protection of the PLC 
configuration data)。
结果：首先启用“保护机密 PLC 组态数据”(Protect confidential PLC configuration data) 选项，
然后用于输入密码的空白字段以红色突出显示。

3. 通过“设置”(Set) 按钮组态密码（推荐）或禁用“保护机密 PLC 组态数据”(Protect 
confidential PLC configuration data) 选项。

4. 完成组态并创建用户程序。

5. 下载到 CPU。
下载硬件配置时，系统将要求用户重新输入一次密码。
背景：在 TIA Portal 中使用已组态的密码来生成密钥信息，以保护机密组态数据。出于安全
原因，密码和密钥信息均未保存在项目中。为了将密钥信息传送到 CPU，在下载硬件配置时
会重新生成密钥信息，因此，此时必须重新输入一次密码。 
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也可在 PG/HMI 与 CPU 之间建立基于证书的通信

由于 TIA Portal 版本 V17 及以上版本和 CPU 固件版本 V2.9 (S7-1500) 或 V4.5 (S7-1200) 中
的 PG/HMI 通信同样基于证书，因此在调试过程中，系统将提示用户接受服务器证书。 

密码管理的提示和规则

• 在密码管理器中管理密码。 
• 使用 TIA Portal 的密码策略验证设置来检查新输入的密码是否符合要求，并防止使用简单

密码，例如：

– 在项目树中，导航至区域“<项目名称> > 安全设置 > 设置”(<Project name> > Security 
settings > Settings)，然后选择“密码策略”(Password policies) 区域。 

– 例如，指定密码必须包含的 少字符数或 少特殊字符数。

• 无需为系统或计算机中的每个 CPU 分配不同的密码。如果满足要求，可以为一组 CPU 定
义相同的密码。在更换部件方案中，该策略也具有优势：如果将组密码分配给更换的 
CPU，则可减少更换 CPU 的工作量。 
请注意，如果其中一个 CPU 的密码发生泄露，则采用相同密码的所有 CPU 都面临风险。 

• 由于除组态之外，还需将保护机密 PLC 组态数据的密码也传送到新（替换）CPU 中，因

此密码的定义也会影响部件的更换方案（参见“更换部件方案的规则 (页 396)”）。

• 使用 S7-1500R/H CPU 时，加载过程中仅将机密 PLC 组态数据的密码加载到其中一个 CPU 
中。为确保同步过程正常运行且伙伴 CPU 正常运行，同步前需通过“在线与诊断”(Online 
and Diagnostics) 编辑器将该密码传送到伙伴 CPU 中：

– 在“在线和诊断”(Online and diagnostics) 视图中，可指定区域“保护机密 PLC 组态数

据的密码”(Password to protect confidential PLC configuration data)。 
– 输入所需密码，并单击“设置”(Set) 按钮。  

如果输入的密码正确，则伙伴 CPU 可使用受保护的 PLC 组态数据并启动同步过程。 

参见

有关保护机密 PLC 组态数据的实用信息 (页 388)
使用安全设置向导 (页 1344)

有关保护机密 PLC 组态数据的实用信息 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
受安全标准保护的安全通信概念包括以下组成部分：

• 基于密码的密钥信息，用于保护机密组态数据（例如，证书、密码的私钥）。 
• 保障参与者（例如，编程设备和 CPU）之间通信的标准化日志 (TLS)。 
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“保护机密组态数据”原则

下图简要显示了如何保护标准 S7-1500 CPU 等设备的机密组态数据：首次下载时，两个组

件项目和密钥信息将放在不同的存储区中。该项目位于装载存储器（存储卡）中，密钥信息

位于 CPU 的存储区中。 
对于具有不同存储概念的其它目标系统（例如 S7-1200 CPU、软件控制器），实现方式取决

于相应的存储概念，但存储原理相同。  

① 具有密码保护的机密组态数据的项目（此处：在装载存储器中，即存储卡中）

② 使用受保护机密组态数据的密钥信息（通过密码生成）（此处：在 CPU 的存储区中）

两个存储区可提高安全性

涉及的组件像两个匹配的拼图一样彼此相关：项目绑定到下载的密钥信息，下载的密钥信息

绑定到组态期间分配的密码。 
项目和密钥信息必须匹配，否则 CPU 将无法启动。

两个独立存储区的原理也适用于不带存储卡的 S7-1200 CPU 和 S7-1500 CPU 版本，例如软

件控制器或 PLCSim/PLCSim Advanced。在不带存储卡的版本中，使用两个单独的分区，以

便可以独立管理两个信息项。 

更改密码 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
具体操作步骤取决于是否已下载 CPU。如果 CPU 已下载，则包含密钥信息，可以通过该密

钥信息使用受密码保护的 PLC 组态数据。
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更改密码 - 尚未下载组态

只要尚未将组态下载到 CPU 中，就可以直接更改输入的密码或取消激活密码保护。

要求

• CPU 尚未下载。

操作步骤

1. 在网络视图或设备视图中打开 CPU 属性。

2. 导航至区域“保护与安全 > 保护 PLC 组态数据”(Protection & Security > Protection of the PLC 
configuration data)。

3. 单击“更改”(Change) 按钮或禁用选项“保护机密 PLC 组态数据”(Protect confidential PLC 
configuration data)。

4. 在对话框中输入之前的有效密码。如果要更改密码，还需输入新密码并确认新密码。

只要尚未将组态下载到 CPU 中，CPU 便处于配置阶段（参见“从下载到运行就绪的 CPU 行为 
(页 425)”），可以使用组态的密码下载任何有效的组态。

更改密码 - 组态已下载

如果 CPU 已经下载组态，并且该组态受到机密 PLC 组态数据所用密码的保护，则必须首先将 
CPU 复位为出厂设置，并删除 CPU 中机密 PLC 组态数据的密码，或直接在线删除密码，然

后进行设置。 

要求

• 具有对 CPU 的写访问权限

• CPU 必须处于 STOP 模式。

操作步骤

1. 在网络视图中选择 CPU。 
2. 在快捷菜单中，选择“在线和诊断”(Online & Diagnostics) 命令。
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3. 如果还更改存储卡上的项目，即重新下载组态：

– 在打开的在线和诊断视图中选择“复位为出厂设置”(Reset to factory settings) 区域。

– 激活选项“删除保护机密 PLC 组态数据的密码”(Delete password to protect 
confidential PLC configuration data)。为了避免 CPU 重复启动，还需选择“格式化存

储卡”(Format memory card) 选项。 
– 然后使用更改后的组态和所需的密码下载项目。

4. 如果无需更改存储卡上的项目，即仅设置密码：

– 在“在线和诊断”(Online and diagnostics) 视图中，指定区域“保护机密 PLC 组态数据

的密码”(Password for the protection of confidential PLC configuration data)。
– 单击“删除”(Delete) 按钮。如果“删除”(Delete) 按钮不可用，则表示尚未在 CPU 中设

置密码。  
– 输入所需密码，然后单击“设置”(Set) 按钮。 
如果输入了正确的密码，则 CPU 可以使用受保护的 PLC 组态数据。  

没有对 CPU 的写访问权限

如果没有对装载存储器的写访问权限（读访问级别），请先从 CPU 上移除存储卡或从外部

（例如在计算机中）删除存储卡，然后再使用选项“删除用于保护机密 PLC 组态数据的密

码”(Delete password to protect confidential PLC configuration data) 复位为出厂设置。 

说明

通过 CPU 模式选择开关复位为出厂设置

通过模式选择开关恢复 CPU 的出厂设置时，还会删除 CPU 的 IP 地址，但不会删除用于保护

机密 PLC 组态数据的密码。

参见

更换部件方案的规则 (页 396)

重置密码 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
可以重置机密 PLC 组态数据的保护。例如，若希望更改密码，但不再记得当前密码，则必须

使用此操作。

密码丢失 - 尚未下载组态

首次通过 TIA Portal 下载 CPU 时必须输入密码，否则无法使用该 CPU 的 CPU 组态。要在 CPU 
属性中更改密码，还必须输入先前有效的密码。如果忘记密码，请执行以下操作：

要求

• CPU 尚未下载。
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操作步骤

1. 在网络视图或设备视图中打开 CPU 属性。

2. 导航至区域“保护与安全 > 保护 PLC 组态数据”(Protection & Security > Protection of the PLC 
configuration data)。

3. 单击“复位”(Reset)。
请注意，CPU 的证书（例如 Web 服务器、OPC UA 服务器、PG/PC 通信和 HMI 通信的证书）在
复位后无法再继续使用，必须重新创建和分配。 
– 如果证书管理器中使用全局安全设置，则必须通过证书管理器重新分配证书。

– 如果证书管理器中未使用全局安全设置，则必须重新创建和分配证书。 
4. 确认重置密码。

保护机密 PLC 组态数据的选项仍处于激活状态。 

删除密码 – 组态已下载

如果 CPU 已经下载组态，并且该组态受到机密 PLC 组态数据所用密码的保护，则为了下载

新项目，请在线删除机密 PLC 组态数据的密码，然后指定新密码。 

要求

• 具有对 CPU 的写访问权限

• CPU 必须处于 STOP 模式。

操作步骤

1. 在网络视图中选择 CPU。 
2. 在快捷菜单中，选择“在线和诊断”(Online & Diagnostics) 命令。

3. 在区域“保护机密 PLC 组态数据的密码”(Password to protect confidential PLC configuration 
data) 中，单击“删除”(delete) 按钮。
如果“删除”(Delete) 按钮不可用，则表示尚未在 CPU 中设置密码。

注意

删除机密组态数据的密码

如果删除密码，而下载的项目需要相应的密码，则该项目在没有密码的情况下无法继续

工作。

4. 如需要，可通过“设置”(Set) 按钮输入新密码。 
5. 重启 CPU。 

参见

更改密码 (页 389)
将 S7 CPU 复位为出厂设置 (页 4235)
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通过 SIMATIC 存储卡分配密码 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
如果要在不使用 TIA Portal 的情况下将用于保护机密 PLC 组态数据的密码传送到 CPU，可以

使用 SIMATIC 存储卡来实现此功能。

SIMATIC 存储卡适用于以下用途：

• 准备一个新的 CPU 
如果再次设置 CPU，则组态时应设置用于保护机密 PLC 组态数据的密码。完成此组态后，

可以使用包含所需项目的另一个 SIMATIC 存储卡。 
（S7-1200 CPU：具有传送作业的“传送”卡也可用于在 CPU 上安装程序）。

• CPU 具有用于保护机密 PLC 组态数据的密码，但该密码与项目不匹配 
如果密码不相同，则可使用 CPU 中的存储卡设置正确的密码。

（S7-1200 CPU：配有 SIMATIC“传送”卡或 SIMATIC“程序”卡）。

• 在 CPU 中重置用于保护机密 PLC 组态数据的密码

准备处置旧 CPU 或为 CPU 准备新项目。

要求

• TIA Portal 版本 V17 及以上版本

基本操作步骤

1. 创建具有“设置密码”作业的 SIMATIC 存储卡
该操作按照特殊模式创建文件夹和文件结构，并将用于保护机密 PLC 组态数据的密码以纯文
本形式写入到 SIMATIC 存储卡的特殊文件中。参见以下描述。

2. 将准备好的 SIMATIC 存储卡插入 CPU 中并接通 CPU 电源。
PLC 读取密码并对其进行处理，然后将结果存储在内部存储器中。任何现有数据都将被覆盖。

3. 移除 SIMATIC 存储卡并重启 CPU。
结果 (S7-1500)：CPU 读取 SIMATIC 存储卡时，LED 指示灯的闪烁方式与固件更新时相同。
CPU 设置密码时，RUN/STOP LED 指示灯闪烁。该过程成功完成后，RUN/STOP LED 指示灯呈
黄色亮起且 MAINT LED 指示灯呈黄色闪烁。 

操作结果以成功或错误消息的形式显示在诊断缓冲区中。如果无法设置密码，则错误 LED 指
示灯将与其它 LED 指示灯一起闪烁。 

创建具有“设置密码”作业的 SIMATIC 存储卡

1. 在根目录中创建一个名为“SET_PWD.S7S”的文件夹。

2. 在该文件夹中创建一个名为“PWD.TXT”的文本文件，其中仅包含文本形式的密码。
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3. 在存储卡的根目录中创建一个名为“S7_JOB.S7S”的文本文件，其中包含内容“SET_PWD”。 
此文件作为“作业文件”，用于分配保护 PLC 的机密 PLC 组态数据的密码。

4. SIMATIC 存储卡上的文件结构显示如下：

说明

SIMATIC 存储卡的安全存储

将 SIMATIC 存储卡存储在只有授权人员才能访问的安全位置。

规则和建议

• 设置密码必须在安全的环境中进行。

• 文本文件“PWD.TXT”的内容定义用于保护机密 PLC 组态数据的密码。该密码必须与 CPU 组
态中分配的密码匹配。

• 要重置 PLC 的现有密码，文本文件“PWD.TXT”必须为空，即文件大小为 0 字节。 
• 使用任意文本编辑器来创建文本文件。推荐的文本格式为“UTF-8”。
• 文件夹名称和文件名不区分大小写。但是，密码本身区分大小写。

• 不要在末尾处输入 CR/LF 字符（PWD.TXT 或 S7_JOB.S7S）。

备份和恢复 CPU 时的特殊功能 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可备份 CPU 的功能组态以便后期访问。即，之后可恢复 初备份的状态。

备份后用户便可以下载修改后的组态，例如，测试产品增强功能，更改程序以在系统中进行

故障排除，或者可以在测试的基础上更换组件。然后，可恢复该 CPU 初备份的组态。 

备份组态。

在备份 CPU（TIA Portal 中的“在线”(Online) 菜单，“从在线设备下载备份”(Load backup 
from online device)）时，也会备份用于保护机密 PLC 组态数据的密码。 
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恢复备份

恢复 CPU 的备份时（TIA Portal 中的菜单“在线”(Online)，对标记的备份执行命令“下载到

设备”(Download to device)），只有满足以下条件，CPU 才能与 PG/PC 或 HMI 进行通信：

• 恢复保护机密 PLC 组态数据时使用密码保护的组态后，该 CPU 中必需包含此密码。

否则，CPU 无法访问该组态数据，因此无法启动。

补救措施

如果发生上述错误（即保护机密 PLC 组态数据的密码与备份不匹配），则必须删除保护 CPU 
中机密 PLC 组态数据的密码，然后设置正确的密码。重新启动 CPU 后，备份功能恢复正常。 

参见

更改密码 (页 389)

有关避免错误和错误处理的提示 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
以下说明列出了一些可能导致 CPU 错误消息的用例。 

诊断缓冲区提供信息

用于保护机密组态数据的密码与下载的组态不匹配时，CPU 会检测到该问题。诊断缓冲区中

的消息指示可能的原因和补救措施，通常可以作为问题的解决方案。
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典型的“陷阱”

为了避免或纠正错误，请注意以下情况： 
• 组态已下载？

无论是否使用密码保护机密组态数据：如果没有下载的组态，CPU 便不会退出配置阶段。

• 正在尝试下载包含组态密码的 CPU，而 CPU 已经收到另一个密码。

例如：CPU 已更换为库存中的另一个 CPU。更换的 CPU 件并未完全复位（通过选项“删

除用于保护机密 PLC 组态数据的密码”(Delete password for protection of confidential PLC 
configuration data) 复位为出厂设置）。

补救措施： 
– 准备更换 CPU 时，始终使用适当的设置（密码已删除）。 
– 对于要下载的组态，使用已下载的组态中所使用的密码。

– 也可能下载了错误的项目/CPU 组态。检查正确的 CPU 组态是否可用。 
– 使用在线功能“设置用于保护机密 PLC 组态数据的密码”(Set password to protect 

confidential PLC configuration data) 删除密码或设置为与 CPU 组态相同的密码。然后

重启设备。

• 如果 CPU 组态不使用密码，而已下载的组态需要用户自定义密码，则仍会发生错误。

补救措施：

– 使用在线功能“设置用于保护机密 PLC 组态数据的密码”(Set password to protect 
confidential PLC configuration data) 删除密码或设置为与 CPU 组态相同的密码。然后

重启设备。

更换部件方案的规则 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
分配用于保护机密 PLC 组态数据的密码也会对更换部件方案产生影响。 

更换部件方案的规则

请遵守以下更换部件方案的规则：

通过 TIA Portal 组态更换的 CPU
• 更换 CPU 不应具有组态或用于保护机密 PLC 组态数据的密码。

优势：无论是否组态了密码，都可以将项目下载到更换 CPU 中，而无需进行任何其它准

备工作。

• 如果已组态更换 CPU，则必须将 CPU 复位为出厂设置，同时设置以下选项：

– “删除保护机密 PLC 组态数据的密码”(Delete password for protection of confidential 
PLC configuration data) 

– “格式化存储卡”
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通过存储卡向更换 CPU 提供组态数据

• 如果未向项目中的 CPU 分配用于保护机密 PLC 组态数据的密码，则可以将旧 CPU 的存储

卡插入到全新未使用的 CPU 中，而无需采取任何其它操作。

如果更换 CPU 组态了保护机密 PLC 组态数据的密码，则必须首先使用“删除保护机密 PLC 
组态数据的密码”(Delete password for protection of confidential PLC configuration data) 
选项将该 CPU 复位为出厂设置。 

• 如果已为一组 CPU 分配了相同的密码，则还可以通过 TIA Portal 或适用的存储卡将组密

码分配给更换 CPU（参见“保护机密的组态数据 (页 386)”）。

此时，可将包含有当前项目的存储卡插入 CPU 中并直接进行处理，而无需任何密码相关

操作。

• 如果为项目中的每个 CPU 分配不同的密码，则在使用更换 CPU 时，需要先使用在线和诊

断编辑器为各 CPU 设置有效密码（“设置保护机密 PLC 组态数据的密码”(Set password 
for protection of confidential PLC configuration data) 区域，具体参见“更改密码 
(页 389)”）。

参见

通过 SIMATIC 存储卡分配密码 (页 393)
将 S7 CPU 复位为出厂设置 (页 4235)

1.3.4.4 全局安全设置 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

全局安全证书管理器 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介

在全局证书管理器中，简要概括了项目中使用的所有证书（例如，CA 证书），以及与证书

持有者、签发方、有效性以及是否存在私钥及私钥使用情况相关的信息。若拥有相应的授权，

您还可以管理项目证书。
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激活全局安全设置

只有在项目中针对至少一个设备激活激活全局安全设置后，全局安全设置才可见。为此，在 
CPU 特定的局部证书管理器中，提供了“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global 
security settings for certificate manager) 复选框：

该复选框位于巡视窗口中带安全功能的设备常规设置的“保护和安全 > 证书管理

器”(Protection & Security > Certificate manager) 下。

原理

CA 证书由证书颁发机构签发，设备证书通常由此证书而来。 
证书颁发机构可以是：

• STEP 7：如果“证书持有者”和“签发方”相同，则为自签发证书；即，由 STEP 7 签发

的证书。

• 较高级别的证书颁发机构：这些外部证书属于项目外证书，可导入和存储到 STEP 7 的证

书存储器中。

由这两个证书颁发机构之一创建的证书始终有一个私钥，以便从它们可获得设备证书。 

全局安全证书管理器的功能

全局安全证书管理器中提供以下功能供用户选择：

• 导入新证书和证书颁发机构。

• 例如，导入 SSL 证书（仅限 CP x43-1 高级版）以进行 FTP 通信。 
• 导出项目中使用的证书和证书颁发机构。

• 更新过期的证书和证书颁发机构。

• 替换现有证书颁发机构。

• 添加受信证书和证书颁发机构。
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手动删除导入的证书。

说明

下载组态

替换或更新证书后，必须将组态下载到相应的设备。替换或更新 CA 证书后，必须将组态下

载至相应的设备。

说明

安全模块上的当前日期和时间

使用安全通信（例如 HTTPS）时，要确保相应设备具有当前时间和当前日期。否则，使用的

证书将无法评估为有效，且安全通信不会工作。

参见

CPU 特定的局部证书管理器 (页 1361)

管理用户和角色 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介

激活证书管理器的全局安全设置后，必须登录全局安全设置，或者您需具备管理员权限。否

则，您没有足够的用户权限来编辑全局证书。如果您不登录或者您没有足够的权限，则您无

法访问全局证书管理器。

角色和权限

如果为您分配了预定义的角色“管理员”(Administrator) 或“标准”(Standard)，或者为您分

配了具有相关授权的其它已定义角色，则您可以组态安全设置。您可以在项目树的“全局安

全设置 > 用户管理 > 角色”(Global security settings > User administration > Roles) 下查看角

色，或者如果您具备相应的权限，则可对其进行编辑。

分配的角色 诊断 组态 管理用户和角色

管理员 √ √ √
标准 √ √ ×
诊断 √ × ×

您可以通过管理员身份创建新角色和新用户，并在用户管理中为彼此分配用户和角色。
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要求

您必须以管理员身份通过用户登录的方式登录到全局安全设置。

操作步骤

若要编辑用户和角色，请按照以下步骤进行操作：

1. 在项目浏览器中，转至全局安全设置的用户管理。

2. 选择要更改的角色或创建一个新角色。

3. 在权限列表中编辑所选角色的权限。 

导入和导出证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介

可导入和导出证书以及相关的私钥。证书只能通过全局证书管理器进行导入。证书还可通过 
CPU 特定的局部证书管理器进行导出。

可采用以下文件类型导入或导出证书：

• 对于不含私钥的证书，采用的文件类型为 CER、DER、CRT 或 PEM
• 对于包含私钥的证书，采用的文件类型为 P12 (PKCS12)。

要求

导入包含私钥的证书时，您可能需要访问密码。

导入证书

若要导入证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 打开项目树中全局安全设置下的证书管理器。

2. 为要导入的证书选择匹配表（根证书颁发机构的 CA 证书、设备证书、受信证书）。

3. 右键单击该表，打开快捷菜单。

4. 单击“导入”(Import)。
5. 选择证书的导入格式：

– 对于不含私钥的证书，格式为 CER、DER、CRT 或 PEM。

– 对于包含私钥的证书，格式为 P12（PKCS12 归档）。 
6. 单击“打开”(Open)，导入证书。

必须以手动方式将导入的证书分配给所需设备或模块。
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导出证书

若要导出证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 打开项目树中全局安全设置下的证书管理器。

2. 为要导出的证书选择匹配表（根证书颁发机构的 CA 证书、设备证书、受信证书）。

3. 单击右键，打开所选证书的快捷菜单。

4. 单击“导出”(Export)。
5. 选择证书的导出格式：

– 对于不含私钥的证书，格式为 CER、DER、CRT 或 PEM。

– 对于采用 DER 编码的证书块列表，格式为 CRL
– 对于包含私钥的证书，格式为 P12（PKCS12 归档）。 

6. 单击“保存”(Save)，导出证书。

此外，还可以直接从 CPU 特定的局部证书管理器中导出证书。

可选择的文件格式

符合 RFC 5280 证书标准 X.509 V3 的 X.509 证书可使用不同的文件扩展名以不同格式导入

或导出：

文件扩展名 PEM
文件类型 Privacy Enhanced Mail Security Certificate
用法 Base64 编码的证书

MIME 类型 application/x-pem-file
含义 PEM/X509 (PEM = Privacy-Enhanced Mail) 格式的证书，采用 ASCII (Base64) 编码。证书颁发

机构的格式通常用于通过电子邮件将证书传送至证书申请方。Base64 编码的证书还具备扩展

名 CER 或 CRT，而不是文件扩展名 PEM。 
用法 在 TIA Portal 中，支持以 PEM 编码导入和导出。通过 PEM 编码进行导出时，可以采用文件格式 

PEM 或 CRT。

文件扩展名 DER
文件类型 DER Encoded X509 Certificate
用法 二进制编码的证书

MIME 类型 application/x-x509-ca-cert, application/pkix-cert
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文件扩展名 DER
含义 DER/X.509 格式 (DER = Distinguished Encoding Rules) 的证书，采用二进制编码。二进制 DER 

格式是 ASCII 编码的 PEM 格式的基础。DER 格式尤其适用于 Microsoft Windows 环境和 Java 平
台。二进制编码的证书还具备扩展名 CER 或 CRT，而不是文件扩展名 DER。 

用法 在 TIA Portal 中，支持以 DER 编码导入和导出。通过 DER 编码进行导出时，可以采用文件格式 
DER  或 CER。

文件扩展名 CER
文件类型 Internet Security Certificate File
用法 PEM 或 DER 编码证书之后

MIME 类型 application/x-x509-ca-cert, application/pkix-cert, application/keychain_access
含义 备用文件扩展名 CER (Canonical Encoding Rules)，用于采用 DER 格式的二进制编码证书，或

者用于采用 PEM 格式的 Base64/ASCII 编码证书。 
用法 在 TIA Portal 中，支持以文件格式 CER 导入和导出。以 CER 文件格式导入证书时，可采用 PEM 

或 DER 编码。DER 编码用于以 CER 文件格式进行导出。

文件扩展名 CRT
文件类型 Internet Security Certificate File
用法 PEM 或 DER 编码证书之后

MIME 类型 application/x-x509-ca-cert, application/pkix-cert, application/keychain_access
含义 备用文件扩展名 CRT，用于采用 DER 格式的二进制编码证书，或者用于采用 PEM 格式的 

Base64/ASCII 编码证书。

用法 在 TIA Portal 中，支持以文件格式 CRT 导入和导出。以 CRT 文件格式导入证书时，可采用 PEM 
或 DER 编码。PEM 编码用于以 CRT 文件格式进行导出。

文件扩展名 CRL
文件类型 Certificate Revocation List
用法 采用 DER 编码的证书块列表

MIME 类型 application/pkix-crl, application/x-pkcs7-crl
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文件扩展名 CRL
含义 CRL (Certificate Revocation List) 是 X.509 V3 扩展名，其中包含特定根证书的受阻或吊销证书

的列表。证书颁发机构可使用该选项吊销已签发的证书授权。证书遭到损坏，或者其中的内

容被证明存在错误时，会出现这种情况。受阻证书可通过 CRL 再次解锁，例如，在此类证书

终证明未受损坏，或者其内容 终证明正确无误时，也可以解锁。吊销的证书将永久无效，

无法再次授权。证书颁发机构会在证书到期或内容发生更改后，立即更新其 CRL。在相应的证

书中输入了 CRL 的供应源。

用法 TIA Portal 不支持通过 CRL 吊销证书。由于某些外部客户端必须具备证书块列表来验证证书，

因此会支持导出 CRL。但列表为空，并且仅用于由某些外部客户端验证输出证书。 

文件扩展名 P12
文件类型 Personal Information Exchange File
用法 用作 PKCS12 归档编码的证书，可以选择包含私钥

MIME 类型 application/keychain_access, application/x-pkcs12
含义 除了服务器证书和中间证书外，P12 格式的文件类型还可包含私钥。存储时可分配密码。

用法 在 TIA Portal 中，支持以文件格式 P12 导入和导出。只有在证书释放私钥时，才会存在用于以 
PKCS12 归档形式导出的选项。导出时，可以为 PKCS12 归档分配密码。与导出期间的密码分

配类似，导入期间访问证书时可能需要输入密码。

更新证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介

例如，您可以更新证书，以通过导入的证书或新证书更新损坏的证书。

操作步骤

若要更新证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 打开项目树中全局安全设置下的证书管理器。

2. 为要更新的证书选择匹配表（CA 证书、设备证书）。

3. 单击右键，打开所选证书的快捷菜单。

4. 单击“更新”(Renew)。
5. 可以在更新证书的对话框中编辑所选证书的数据。

6. 单击“确定”(OK) 时，会使用更改后的值更新证书。
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更新证书时，会使用带有新值的证书替换旧证书。通过更新证书，不会生成证书颁发机构的

签名查询。

更换证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介

可以使用其它证书更换现有证书。

操作步骤

若要更换证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 打开项目树中全局安全设置下的证书管理器。

2. 为要替换的证书选择匹配表（根证书颁发机构的 CA 证书、设备证书、受信证书）。

3. 单击右键，打开所选证书的快捷菜单。

4. 单击“更换”(Replace)。
5. 在用于更改证书颁发机构的对话框中，可使用新证书更换项目的现有 CA 证书或 CA 组证书。

将再次衍生“涉及的证书”(Certificates involved) 表列出的所有证书。

显示证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介

可通过 Windows 证书对话框概览显示的所有证书数据

操作步骤

若要显示证书数据，请按照以下步骤进行操作：

1. 打开项目树中全局安全设置下的证书管理器。

2. 为待显示的证书选择匹配表（根证书颁发机构的 CA 证书、设备证书、受信证书）。

3. 单击右键，打开所选证书的快捷菜单。

4. 单击“显示”(Show)。
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结果

在窗口中显示与所选证书相关的各种信息：

• 证书的常规信息

• 证书的详细信息

• 证书路径的相关信息

删除证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介

可以删除不再需要或者已经损坏的证书。

操作步骤

若要删除证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 打开项目树中全局安全设置下的证书管理器。

2. 为要删除的证书选择匹配表（根证书颁发机构的设备证书、受信证书）。

3. 单击右键，打开所选证书的快捷菜单。

4. 单击“删除”(Delete)。

说明

为项目预留的 CA 证书以及自动分配至 CP 的证书无法删除。

还可以直接在 CPU 特定的局部证书管理器中删除证书。证书随后会保留在项目的全局安全

管理器中，但不再用于设备。

1.3.4.5 安全的开放式用户通信 (S7-1500, S7-1500T)

两个 S7-1500 CPU 之间的安全 OUC (S7-1500, S7-1500T)
下文章节介绍如何通过 TCP 在两个 S7-1500 CPU 之间建立安全的开放式用户通信。在该过

程中，一个 S7‑1500 CPU 用作 TLS 客户端（建立主动连接），另一个 S7‑1500 CPU 用作 TLS 
服务器（建立被动连接）。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 405



在两个 S7-1500 CPU 之间建立安全 TCP 连接

为了在两个 S7‑1500 CPU 之间建立安全的 TCP 通信，需要在各个 CPU 中创建系统数据类型为 
TCON_IP_V4_SEC 的数据块，执行参数分配以及直接以指令进行调用。TCON 指令支持系统

数据类型 TCON_QDN_SEC 和 TCON_IP_V4_SEC。在固件版本 V2.5 及以上版本中，TSEND_C 
和 TRCV_C 指令也支持 TCON_QDN_SEC 和 TCON_IP_V4_SEC 系统数据类型。

要求：

• 已在 CPU 中设置当前的日期和时间。

• 两个 S7-1500 CPU 的固件版本 低为 V2.0
• TLS 客户端和 TLS 服务器具备所需的全部证书。
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TLS 客户端的设置

如需在 TLS 客户端建立 TCP 安全连接，请按照以下步骤操作：

1. 在项目树中，创建一个全局数据块。

2. 在该全局数据块中，定义一个数据类型为 TCON_IP_4_SEC 的变量。为此，需在“数据类
型”(Data type) 字段中输入字符串“TCON_IP_V4_SEC”。
以下示例中显示了全局数据块“Data_block_1”，其中，定义了数据类型为 TCON_IP_V4_SEC 的
变量“SEC 连接 1 TLS 客户端”(SEC connection 1 TLS Client)。

3. 在“起始值”(Start value) 列设置 TCP 连接的连接参数。例如，在“RemoteAddress”中输入 TLS 
服务器的 IPv4 地址。

说明

连接参数 InterfaceID
请注意，可为数据类型为 TCON_IP_V4_SEC 的接口 ID 输入值“0”。此时，CPU 将自行

搜索相匹配的本地 CPU 接口。

4. 在“起始值”(Start value) 列设置安全通信的参数。

– “ActivateSecureConn”：激活该连接的安全通信。如果该参数的值为 FALSE，则将忽略

后面的安全参数。此时，可建立一个非安全的 TCP 或 UDP 连接。

– “TLSServerCertRef”：输入值“2”（引用 TIA Portal 项目 (SHA256) 的 CA 证书），或输

入值“1”（引用 TIA Portal 项目 (SHA1) 的 CA 证书）。如果使用不同的 CA 证书，则需

在证书管理器的全局安全设置中输入相应的 ID。
– “TLSClientCertRef”：自身 X.509-V3 证书的 ID。 

5. 在程序编辑器中，创建一个 TCON 指令。

6. 将 TCON 指令的 CONNECT 参数与 TCON_IP_V4_SEC 数据类型的变量进行互连。
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TLS 服务器的设置

如需 TLS 服务器建立 TCP 安全连接，请按照以下步骤操作：

1. 在项目树中，创建一个全局数据块。

2. 在该全局数据块中，定义一个 TCON_IP_V4_SEC 数据类型的变量。
以下示例中显示了全局数据块“Data_block_1”，其中定义了数据类型为 TCON_IP_V4_SEC 的变
量“SEC 连接 1 TLS 服务器”(SEC connection 1 TLS Server)。

3. 在“起始值”(Start value) 列设置 TCP 连接的连接参数。例如，在“RemoteAddress”中输入 TLS 
客户端的 IPv4 地址。

4. 在“起始值”(Start value) 列设置安全通信的参数。

– “ActivateSecureConn”：激活该连接的安全通信。如果该参数的值为 FALSE，则将忽略

后面的安全参数。此时，可建立一个非安全的 TCP 或 UDP 连接。

– “TLSServerReqClientCert”：要求 TLS 客户端提供 X.509-V3 证书。输入值“true”。
– “TLSServerCertRef”：自身 X.509-V3 证书的 ID。 
– “TLSClientCertRef”：输入值“2”（引用 TIA Portal 项目 (SHA256) 的 CA 证书），或输

入值“1”（引用 TIA Portal 项目 (SHA1) 的 CA 证书）。如果使用不同的 CA 证书，则需

在证书管理器的全局安全设置中输入相应的 ID。
5. 在程序编辑器中，创建一个 TCON 指令。

6. 将 TCON 指令的 CONNECT 参数与 TCON_IP_V4_SEC 数据类型的变量进行互连。
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参见

基于 TCON_IP_V4_SEC 的连接参数 (页 154)
基于 TCON_QDN_SEC 的连接参数 (页 158)
证书管理示例 (页 378)
设备相关的安全功能 (页 366)

S7-1500 CPU（作为 TLS 客户端）和外部 PLC（作为 TLS 服务器）之间的安全 OUC (S7-1500, S7-1500T)
下文章节介绍如何通过 TCP 在 S7-1500 CPU（作为 TLS 客户端）与 TLS 服务器之间建立安全

的开放式用户通信。

在 S7-1500 CPU（作为 TLS 客户端）与 TLS 服务器之间建立安全 TCP 连接。

固件版本为 V2 及更高版本的 S7-1500 CPU 支持通过域名系统 (DNS) 进行寻址的安全通信。 
为通过域名建立安全的 TCP 通信，需要自行创建系统数据类型为 TCON_QDN_SEC 的数据块，

执行参数分配以及直接以指令进行调用。TCON 指令支持系统数据类型 TCON_QDN_SEC。
要求：

• 网络中至少存在一个 DNS 服务器。

• 至少已为 S7‑1500 CPU 组态了一个 DNS 服务器。

• TLS 客户端和 TLS 服务器具备所需的全部证书。
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若要与 TLS 服务器建立安全的 TCP 连接，请按照以下步骤进行操作：

1. 在项目树中，创建一个全局数据块。

2. 在该全局数据块中，定义一个 TCON_QDN_SEC 数据类型的变量。
以下示例显示了全局数据块“Data_block_1”，其中定义了数据类型为 TCON_QDN_SEC 的变量
“DNS ConnectionSEC”。

3. 在“起始值”(Start value) 列设置 TCP 连接的连接参数。例如，在“RemoteQDN”中输入 TLS 服
务器的完全限定的域名 (FQDN)。

4. 在“起始值”(Start value) 列设置安全通信的参数。 
– “ActivateSecureConn”：激活该连接的安全通信。如果该参数的值为 FALSE，则将忽略

后面的安全参数。此时，可建立一个非安全的 TCP 或 UDP 连接。

– “ExtTLSCapabilities”：输入值 1 时，客户端会验证服务器 X.509-V3 证书中的 
subjectAlternateName，以检查服务器的身份。建立连接时检查证书。

– “TLSServerCertRef”：X.509-V3 证书（通常为 CA 证书）的 ID，TLS 客户端使用该 ID 验
证 TLS 服务器的身份。如果该参数为 0，则 TLS 客户端将使用客户端证书中心当前加

载的所有 (CA) 证书对服务器的身份进行验证。CA 证书的证书 ID 在 TLS 服务器中输入。

– “TLSClientCertRef”：自身 X.509-V3 证书的 ID。
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5. 在程序编辑器中，创建一个 TCON 指令。

6. 将 TCON 指令的 CONNECT 参数与 TCON_QDN_SEC 数据类型的变量进行互连。
在以下示例中，TCON 指令的 CONNECT 参数已与变量“DNS connectionSEC”（数据类型为 
TCON_QDN_SEC）互连。

参见

基于 TCON_QDN_SEC 的连接参数 (页 158)
证书管理示例 (页 378)

S7-1500 CPU（作为 TLS 服务器）和外部 PLC（作为 TLS 客户端）之间的安全 OUC (S7-1500, S7-1500T)
下文章节介绍如何通过 TCP 在 S7-1500 CPU（作为 TLS 服务器）与 TLS 客户端之间建立安全

的开放式用户通信。

通过通信伙伴的域名建立安全的 TCP 连接

固件版本为 V2 及更高版本的 S7-1500 CPU 支持通过域名系统 (DNS) 进行寻址的安全通信。 
为通过域名建立安全的 TCP 通信，需要自行创建系统数据类型为 TCON_QDN_SEC 的数据块，

执行参数分配以及直接以指令进行调用。TCON 指令支持系统数据类型 TCON_QDN_SEC。
要求：

• 网络中至少存在一个 DNS 服务器。

• 至少已为 S7‑1500 CPU 组态了一个 DNS 服务器。

• TLS 客户端和 TLS 服务器具备所需的全部证书。
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若要与 TLS 客户端建立安全的 TCP 连接，请按照以下步骤进行操作：

1. 在项目树中，创建一个全局数据块。

2. 在该全局数据块中，定义一个 TCON_QDN_SEC 数据类型的变量。
以下示例显示了全局数据块“Data_block_1”，其中定义了数据类型为 TCON_QDN_SEC 的变量
“DNS ConnectionSEC”。

3. 在“起始值”(Start value) 列设置 TCP 连接的连接参数。例如，在“ID”中输入 TCP 连接的本地 ID。
4. 在“起始值”(Start value) 列设置安全通信的参数。

– “ActivateSecureConn”：激活该连接的安全通信。如果该参数的值为 FALSE，则将忽略

后面的安全参数。此时，可建立一个非安全的 TCP 或 UDP 连接。

– “TLSServerReqClientCert”：要求 TLS 客户端提供 X.509-V3 证书

– “TLSServerCertRef”：自身 X.509-V3 证书的 ID。

– “TLSClientCertRef”：X.509-V3 证书（或 X.509-V3 证书组）的 ID，TLS 服务器使用该 
ID 验证 TLS 客户端的身份。如果该参数为 0，则 TLS 服务器将使用服务器证书存储区

当前加载的所有 (CA) 证书对客户端的身份进行验证。
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5. 在程序编辑器中，创建一个 TCON 指令。

6. 将 TCON 指令的 CONNECT 参数与 TCON_QDN_SEC 数据类型的变量进行互连。
在以下示例中，TCON 指令的 CONNECT 参数已与变量“DNS connectionSEC”（数据类型为 
TCON_QDN_SEC）互连。

参见

基于 TCON_QDN_SEC 的连接参数 (页 158)
证书管理示例 (页 378)

通过 CP 接口进行安全 OUC 连接 (S7-1500, S7-1500T)
在以下章节中，将介绍通过 CP 接口进行开放式用户安全通信时应注意的特殊事项。至少一

个站为 S7-1500 站，并包含以下模块：

• S7-1500 CPU 固件版本 V2.0 及更高版本（除 S7-1500 软件控制器以外）

• CP
– CP 1543-1 固件版本 V2.0 及更高版本

– CP 1545-1 ab V1.0
– CP 1543SP-1 固件版本 V1.0 及更高版本

在 S7-1500 站中，CP 充当 TLS 客户端（活动连接设置）或 TLS 服务器（被动连接建立）。

通过 CP 接口进行安全通信的基本操作步骤与概念，与通过 S7-1500 CPU 接口进行安全通信

的类似。在此，必须将证书分配给作为 TLS 服务器或 TLS 客户端的 CPU，而非其它 CPU。因

此，也可使用其他角色和操作步骤。在下文中，将对此进行详细介绍。
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管理 CP 的证书

以下规则普遍适用：在入全局安全设置中，需登录证书管理器。生成自签名的证书时，需登

录全局安全设置。需要具有足够的用户权限（管理员权限，或具有“安全组态”权限的“标

准”用户）。 
在 CP 中，可在“安全 > 安全属性”(Security > Security properties) 部分生成或分配证书。在

此部分中，可登录全局安全设置。

操作步骤：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选中该 CP 并在巡视窗口中选择“安全 > 安全属性”(Security > 
Security properties) 部分。 

2. 单击“用户登录”(User logon) 按钮。 
3. 使用用户名和密码进行登录。

4. 启用“激活安全功能”(Activate security functions) 选项。
系统将初始化相应的安全属性。

5. 单击“设备证书”(Device certificates) 表格的第一行，生成一个新的证书或选择现有的设备证
书。 

6. 如果通信伙伴也是一个 S7-1500 站，则需按照上述操作，使用 STEP 7 为通信伙伴或为该 
S7-1500 CPU 分配一个设备证书。

示例：通过 CP 接口，在两个 S7 1500 CPU 之间建立一个 TCP 安全连接

要在两个 S7‑1500 CP 之间实现安全 TCP 安全，需要在每个 CPU 中创建一个 TCON_IP_V4_SEC 
系统数据类型的数据块，然后对其进行组态并在指令中直接调用该数据块。 
要求：

• 两个 S7 1500 CPU 均具有上述指定固件版本之一。

• CP 均具有上述指定固件版本之一。

• TLS 客户端和 TLS 服务器具备所需的全部证书。 
– 必须为该 CP 生成设备证书（ 终实体证书）并存储在该 CP 的证书存储器中。如果通

信伙伴是一个外部设备（如，MES 或 ERP 系统），则需确保该设备上包含有设备证书。

– 对通信伙伴设备证书进行签名的 root 证书（CA 证书）也必须位于该 CP 的证书存储器

中，或位于外部设备的证书存储器中。如果使用中间证书，则必须确保所验证设备中

的证书路径完整。设备将通过这些证书验证通信伙伴的设备证书。 
• 这些通信伙伴需通过 IPv4 地址进行寻址，而不能通过域名进行寻址。

下图显示了在两个通信伙伴通过一个 CP 进行通信的方案中，设备中的不同证书。此外，在

该图中还显示了建立连接时设备证书的传输（“Hello”）。 
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TLS 客户端的设置

如需在 TLS 客户端建立 TCP 安全连接，请按照以下步骤操作：

1. 在项目树中，创建一个全局数据块。

2. 在该全局数据块中，定义一个 TCON_IP_V4_SEC 数据类型的变量。为此，需在“数据类
型”(Data type) 字段中输入字符串“TCON_IP_V4_SEC”。
以下示例中显示了全局数据块“Data_block_1”，其中，定义了数据类型为 TCON_IP_V4_SEC 的
变量“SEC 连接 1 TLS 客户端”(SEC connection 1 TLS Client)。
该接口 ID 的值为本地 CP（TLS 客户端）中 IE 接口的硬件标识符。

3. 在“起始值”(Start value) 列设置 TCP 连接的连接参数。例如，在“RemoteAddress”中输入 TLS 
服务器的 IPv4 地址。
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4. 在“起始值”(Start value) 列设置安全通信的参数。

– “ActivateSecureConn”：激活该连接的安全通信。如果该参数的值为 FALSE，则将忽略

后面的安全参数。此时，可建立一个非安全的 TCP 或 UDP 连接。

– “TLSServerCertRef”：输入值“2”（引用 TIA Portal 项目 (SHA256) 的 CA 证书），或输

入值“1”（引用 TIA Portal 项目 (SHA1) 的 CA 证书）。 
– “TLSClientCertRef”：自身 X.509-V3 证书的 ID。

5. 在程序编辑器中，创建一个 TCON 指令。

6. 将 TCON 指令的 CONNECT 参数与 TCON_IP_V4_SEC 数据类型的变量进行互连。

TLS 服务器上的设置

要在 TLS 服务器中设置 TCP 安全连接，请执行如下操作：

1. 在项目树中，创建一个全局数据块。

2. 在该全局数据块中，定义一个 TCON_IP_V4_SEC 数据类型的变量。
以下示例中显示了全局数据块“Data_block_1”，其中定义了数据类型为 TCON_IP_V4_SEC 的变
量“SEC 连接 1 TLS 服务器”(SEC connection 1 TLS Server)。
该接口 ID 的值为本地 CP（TLS 服务器）中 IE 接口的硬件标识符。

3. 在“起始值”(Start value) 列设置 TCP 连接的连接参数。例如，在“RemoteAddress”中输入 TLS 
客户端的 IPv4 地址。
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4. 在“起始值”(Start value) 列设置安全通信的参数。

– “ActivateSecureConn”：激活该连接的安全通信。如果该参数的值为 FALSE，则将忽略

后面的安全参数。此时，可建立一个非安全的 TCP 或 UDP 连接。

– “TLSServerReqClientCert”：要求 TLS 客户端提供 X.509-V3 证书。输入值“true”。
– “TLSServerCertRef”：自身 X.509-V3 证书的 ID。 
– “TLSClientCertRef”：输入值 2（引用 TIA Portal 项目 (SHA256) 的 CA 证书），或输入

值 1（引用 TIA Portal 项目 (SHA1) 的 CA 证书）。

5. 在程序编辑器中，创建一个 TCON 指令。

6. 将 TCON 指令的 CONNECT 参数与 TCON_IP_V4_SEC 数据类型的变量进行互连。

上传设备作为新站

在将带有证书的组态进而组态的开放式用户安全通信作为新站上传到 STEP 7 项目中时，与 
CPU 的证书不同，CP 的证书不会上传。在将设备下载为新站后，在 CP 的设备证书表格中不

会包含更多证书。

上传后，需再次对证书进行组态。否则，重新下载组态将导致 CP 之前存在的证书删除，无

法进行安全通信。  

通过 CPU 和 CP 接口的 OUC 安全连接（操作相似）

• 连接资源：

OUC 和安全 OUC 之间无差别。编程的 OUC 安全连接将使用诸如 OUC 连接之类的连接资

源，而不考虑与该站通信的 IE/PROFINET 接口。

• 连接诊断：

OUC 和 OUC 安全连接诊断之间无差别。

• 将带有 OUC 安全连接的项目下载到 CPU 中：

如果还需下载证书，则只能 CPU STOP 模式下进行。

建议：下载到设备 > 硬件和软件 (Load to device > Hardware and software)。原因：需确

保带有安全 OUC 的程序、硬件配置和证书一致。

证书随硬件配置一同下载。因此，下载过程中需要停止 CPU 的运行。仅当所需的证书位

于模块中时，才能在 RUN 模式下重新下载使用其它 OUC 安全连接的块。

参见

基于 TCON_IP_V4_SEC 的连接参数 (页 154)
创建证书 (页 1363)
证书管理示例 (页 378)
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通过电子邮件实现的安全 OUC (S7-1500, S7-1500T)
在以下章节中，将介绍如何使用 TMAIL_C 通信指令与邮件服务器建立安全连接 (SMTP over 
TLS)。

与邮件服务器建立安全连接

为建立与邮件服务器的安全通信，需要自行创建系统数据类型为 TMAIL_V4_SEC、
TMAIL_V6_SEC 或 TMAIL_QDN_SEC 之一的数据块，执行参数分配以及直接以 TMAIL_C 指令

进行调用。

要求：

• S7-1500 CPU 的固件版本为 V2.0 或更高版本，其包含的通信模块 CP 1543‑1 的固件版本

为 V2.0 或更高版本

• ET 200SP CPU 的固件版本为 V2.0 或更高版本，其包含的通信模块 CP 1542SP‑1 (IRC) 的
固件版本为 V1.0 或更高版本

• 已经为 CP（TLS 客户端）分配了邮件服务器（TLS 服务器）的所有 CA 证书，并已将组态

加载到 CPU 中。
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若要使用邮件服务器的 IPv4 地址建立安全的邮件服务器连接，请执行如下操作：

1. 在项目树中，创建一个全局数据块。

2. 在该全局数据块中，定义一个 TMAIL_V4_SEC 数据类型的变量。
以下示例显示了全局数据块“MailConnDB”，其中定义了数据类型为 TMAIL_V4_SEC 的变量
“MailConnectionSEC”。

3. 在“起始值”(Start value) 列设置 TCP 连接的连接参数。例如，在“MailServerAddress”中输入
邮件服务器的 IPv4 地址。
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4. 在“起始值”(Start value) 列设置安全通信的参数。例如，在“TLSServerCertRef”中输入通信伙
伴的 CA 证书的证书 ID。
– “ActivateSecureConn”：激活该连接的安全通信。如果该参数的值为 FALSE，则将忽略

后面的安全参数。此时，可建立一个非安全的 TCP 或 UDP 连接。

– “TLSServerCertRef”：对邮件服务器的 X.509 V3 (CA) 证书的引用，由 TLS 客户端用于

对邮件服务器进行身份验证。

5. 在程序编辑器中，创建一个 TMAIL_C 指令。

6. 将 TMAIL_C 指令的 MAIL_ADDR_PARAM 参数与 TMAIL_V4_SEC 数据类型的变量进行互连。
在以下示例中，TMAIL_C 指令的 MAIL_ADDR_PARAM 参数已与变量
“MAILConnectionSEC”（数据类型为 TMAIL_V4_SEC）互连。

参见

基于 TCON_QDN_SEC 的连接参数 (页 158)
证书管理示例 (页 378)
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1.3.4.6 PG/HMI 间安全通信 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

基于标准化安全机制的 PG/HMI 通信 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
在 V17 及以上版本中集成有 新型控制器和 新型 HMI 设备，TIA Portal、STEP 7 和 WinCC 
的主要组件可实现创新型 PG/PC 和 HMI 标准安全通信（简称为 PG/HMI 通信）。 
具体涉及以下 CPU 系列： 
• S7-1500 控制器系列固件版本 V2.9 及以上版本

• S7-1200 控制器系列固件版本 V4.5 及以上版本

• 软件控制器固件版本 V21.9 及以上版本

• SIMATIC 启动控制器固件版本 V2.9 及以上版本

• PLCSim 和 PLCSim Advanced 版本 V4.0
HMI 组件经更新以支持 PG/HMI 间安全通信：

• 使用 WinCC 精简版、精智版和高级版组态的面板或 PC
• 安装有 WinCC 专业版运行系统 的 PC 
• WinCC Unified PC 和精智面板

还更新了 V6.1 及以上版本的 SINAMICS RT SW 和 V17 及以上版本的 STARTDRIVE。 

PG/HMI 通信的特性

PG 通信和 HMI 通信 显著的一个特点是简单：在安装 TIA Portal 的编程设备和 CPU 之间建

立在线连接（例如，以下载程序）只需几步简单的操作。此在线连接基于公认的 SIMATIC 通
信标准，可满足机密性和完整性等方面的要求。

在将机器和系统集成到开放 IT 环境过程中，必须确保编程设备/HMI 设备与 CPU 之间的通信

不仅要有效保护敏感数据的完整性和机密性，同时还要确保其符合公认的安全标准，从而能

够应对未来的挑战。 
在 TIA Portal 版本 V14 中，基于用户程序的“开放式用户通信”过程已扩展为“安全的开放

式用户通信”机制。同时还建立了其它基于证书的通信机制（HTTPS、Secure SMTP over TLS 
或 OPC UA）。在 TIA Portal 版本 V17 即以上版本中，还对 PG/HMI 通信进行了升级：在此，

TLS（传输层安全）协议用于采用标准化安全机制的 PG/HMI 间安全通信。  
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更改的内容

用于提高安全性的附加可选密码

上述设备的组态形式中 显著的变化是能够分配密码以保护相应 CPU 的敏感组态数据。敏

感组态数据包括诸如私钥等数据，基于证书的协议正常运行（安全通信）需要私钥，对于 
TIA Portal V17 及以上版本，PG/HMI 通信也需要私钥。在 TIA Portal 中输入密码时，可以使

用策略设置来检查已分配的密码。这样，可确保企业遵循既定的密码策略。 
如果计算机或系统已采用其它类似保护，而无需实施基于西门子工业深度防御机制的保护措

施，则无需进行密码分配。如果已采取相应措施保护 TIA Portal 项目和 CPU 组态防止未经授

权的访问，则可以不使用密码。

警告

如果不使用密码，则私钥仅获得弱保护

请注意，如果未使用密码来保护受信任的组态数据，则安全通信所需证书的私钥仅获得弱

保护。

PG/HMI 与 CPU 之间基于证书的通信

由于 PG/HMI 通信基于证书，因此调试过程中要求接受服务器证书。 
通过其它参数分配选项，可以确定 CPU 运行期间的行为：例如，可以指定 CPU 允许连接到

不支持 PG/HMI 间安全通信的设备。 

维护/更换部件方案

为了在更换部件方案中更换 CPU 时不发生故障，必须遵守特定的规则（参见“更换部件方

案的规则 (页 396)”）。

参见

保护机密的组态数据 (页 386)
设备相关的安全功能 (页 366)

PG/HMI 间安全通信的其它设置 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
除了分配用于保护机密 PLC 组态数据的密码外，还提供其它设置选项以确定 CPU 运行期间

的行为。
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PG/PC 和 HMI 通信模式

可以设置 CPU 与编程设备和 HMI 设备的通信方式：

• 仅通过 PG/HMI 间安全通信 
• 通过 PG/HMI 间安全通信和先前使用的 PG/HMI 通信（简称为“传统的 PG/HMI 通

信”）。 

操作步骤

1. 在 CPU 属性中，导航至区域“保护与安全 > 连接机制”(Protection & Security > Connection 
mechanisms)。

2. 选择要使用的选项。

选择证书或生成新证书

如果选择用于 PG/HMI 通信的连接机制，则可以选择符合条件的 PLC 通信证书来保护连接，

或者由 TIA Portal 生成证书。如果已分配密码或已取消激活保护机密 PLC 组态数据的选项（即

未设置密码），则“保护与安全 > 连接机制”(Protection & Security > Connection 
mechanisms) 中已预先设置了具有适当设置和有效默认名称的证书。 

操作步骤

如果要通过 TIA Portal 生成新证书，或者要选择其它现有证书：

1. 在“PLC 通信证书”(PLC communication certificate) 字段中，单击三个点以展开该字段。

2. 选择所需证书，或单击“添加”(Add) 按钮。

3. 添加证书时，将显示一个包含证书设置选项的对话框。
用于设置“TLS 服务器”，可以更改其它参数（例如名称、哈希算法）。  

应用证书管理的通用规则。例如，如果要生成 CA 证书，则必须选择“证书管理器的全局设

置”(Global settings for the certificate manager) 选项。此外，也可选择生成自签名 PLC 证
书。 

参见

使用 TIA Portal 进行证书管理 (页 375)
全局安全设置 (页 397)

PG 与 CPU 之间基于证书的通信的提示 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
基于证书的 PG/PC 通信（PG/PC 间安全通信）意味着 CPU 的通信伙伴（安装了 TIA Portal 的
编程设备）必须信任 CPU 的设备证书，才能下载连接。 
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简而言之，从 TIA Portal 的角度来说，可使用以下方式信任 CPU 的证书：

• 安装了 TIA Portal 的编程设备已具有 CPU 的设备证书，例如，已在项目中创建或导入证

书。此时，将系统自动运行证书检查，而无任何提示。

• 安装了 TIA Portal 的编程设备不具有 CPU 的设备证书，例如，CPU 通过“可访问

站”(Accessible stations) 确定，而在项目中不可用。此时，TIA Portal 将询问 TIA Portal 用
户该证书是否可信。只有通过大量的工作才能做出判断，因为 CPU 不在眼前，因此无法

立即鉴定真伪。 
• 安装了 TIA Portal 的编程设备具有 CA 证书（证书颁发机构），并且 TIA Portal 可通过网

络访问的所有 CPU 都具有该 CA 证书颁发的设备证书。 
该解决方案的优势：即使通信伙伴的设备证书在 TIA Portal 中不可用，TIA Portal 仍可以

自动检查设备证书。 
下文将详细介绍 CA 证书（证书颁发机构）解决方案。 

要求

可以使用 TIA Portal 的证书颁发机构创建 CPU 的设备证书，并使用现有 CA 证书为设备证书

签名。还可以在 TIA Portal 中导入并使用另一个证书颁发机构。 
必须启用证书管理器的全局安全策略。只有完成此设置，才能生成 CA 签名的证书。

另请参见“使用 TIA Portal 进行证书管理 (页 375)”

导出编程设备的 CA 证书

要在创建和分配证书后导出相应的 CA 证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 打开项目树中全局安全设置下的证书管理器。 
2. 针对要导出的证书，选择“CA 证书”(CA certificates) 表。 
3. 单击右键，打开所选证书的快捷菜单。 
4. 单击“导出”(Export)。 
5. 选择证书的导出格式和存储位置。 
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在 TIA Portal 中存储 CA 证书

为确保安装了 TIA Portal 的编程设备能够识别导出的证书从而启用自动证书检查，请按照以

下步骤进行操作：

1. 将上一步骤中导出的 CA 证书复制到以下目录：
C:\ProgramData\Siemens\Automation\Certstore\Trusted

2. 启动 TIA Portal。
在巡视窗口的“信息”(Info) 选项卡中，每个 CA 证书对应显示一条消息，说明该 CA 证书是否
可以成功传输到 TIA Portal 的 CA 存储区。 
如果出错，并不输出详细原因。

向 TIA Portal 证书吊销列表 (CRL) 添加设备证书

如果出现关联的密钥不再安全等情况，可以选择将设备证书单独添加到证书吊销列表 
(CRL)。 
当 TIA Portal 与设备证书位于证书吊销列表中的 CPU 建立连接时，TIA Portal 中将出现一个

对话框，询问是否仍要信任该证书。如果拒绝，将无法建立连接。 
要向证书吊销列表中添加设备证书，请按照以下步骤操作：

1. 将设备证书复制到以下目录：
C:\ProgramData\Siemens\Automation\Certstore\CRL

2. 启动 TIA Portal。
在巡视窗口的“信息”(Info) 选项卡中，每个证书对应显示一条消息，说明该证书是否可以成
功传输到 TIA Portal 的 CRL 存储区。 
如果出错，并不输出详细原因。 

参见

证书管理示例 (页 378)

从下载到运行就绪的 CPU 行为 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
为确保 CPU 与编程设备或 HMI 设备之间的通信安全，必须首先具有证书。用于生产运行的

证书仅在项目下载到 CPU 之后发布。

为了保障初始下载过程的安全，CPU 首先创建一个自签名证书。下文中介绍了建立连接的不

同阶段。 
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关于初始建立连接并进而下载到 CPU 的要求

• CPU 中未设置保护机密 PLC 组态数据的密码。

如果该 CPU 已设置并因此设置有一个保护机密 PLC 组态数据的密码，则该密码必需与待

加载项目的密码相匹配。 
• 具有 CPU 组态（包括机密 PLC 组态数据的密码）和用户程序的项目可供使用。

• CPU 处于 STOP 模式。

• 编程设备和 CPU 直接互连并且位于受保护的环境中；即，可以识别要下载的 CPU，并控

制 CPU 与编程设备之间的连接。 

建立到 CPU 的初始连接 - 配置阶段

用于下载 CPU 而建立的第一个连接采用 PG/HMI 间安全通信并由 TLS 程序提供安全保障。

但 CPU 可使用制造商的设备证书（如果有），或使用自签名的证书建立连接。在该阶段中，

此 CPU 仅能有限范围内使用。在此阶段中，CPU 将等待基于密码的密钥信息。即，保护机密 
PLC 组态数据的密码。在下文中，此阶段也称为配置阶段。诊断缓冲区中的消息指示 CPU 处
于配置阶段。 
项目下载到 CPU 中后，CPU 会接收项目数据：

• 硬件配置，包括用于安全通信（OPC UA、HTTPS、安全 OUC、PG/HMI 间安全通信）的

已组态证书

• 用户程序 
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配置阶段结束

TIA Portal 不会在项目中存储机密 PLC 组态数据的密码本身或通过密码生成的密钥信息。 
因此，首次下载项目或下载新项目时，会在对话框中请求输入密码，并将该密码作为密钥信

息传送到 CPU。只有在执行此步骤之后，CPU 才能使用受保护的 PLC 组态数据 - 这样便可完

成配置阶段，CPU 才能开始运行。 
如果未使用密码保护机密 PLC 组态数据，则首次下载 CPU 时无需输入密码。此时，对 PG/HMI 
数据通信无影响；但需注意，机密的 PLC 组态数据（如，私钥）几乎无任何保护，无法防止

未经授权的访问。

PG/HMI 通信启动

当 CPU 已下载并收到用于 PG/HMI 间安全通信的 CPU 证书后，编程设备将再次连接 - 此时基

于下载的 CA 证书。

使用 HMI 安全通信 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal V17 及以上版本中，如果 CPU 和 HMI 设备均满足 HMI 安全通信要求，则可使

用这种通信方式。 
要使用 HMI 安全通信，HMI 设备可在建立通信连接时通过 CPU 发送的 PLC 通信证书对该 CPU 
进行身份验证，确定该 CPU“可信”。仅当满足以上条件时，才能进行 HMI 安全通信。 
在本章节中，将介绍各 HMI 设备将 PLC 通信证书手动标记为“可信”的具体措施。
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要求

• CPU 和 HMI 设备支持 HMI 安全通信。

• 当前项目位于 CPU 中（TIA Portal V17 及更高版本）。

组态 HMI 安全通信

1. 组态 HMI 设备的报警视图。

说明

如果报警视图缺失，则无法设备连接错误。

2. 组态 CPU 中所需的安全设置。选择 PLC 通信证书，保护 HMI 连接安全；或通过 TIA Portal 生
成一个 PLC 通信证书。

3. 组态 CPU 与 HMI 设备间的 HMI 连接。 
4. 将项目下载到 CPU 和 HMI 设备中。在项目传送过程中，系统将 PLC 通信证书传送到 CPU 和 HMI 

设备中。必要时，还将传输 CA（证书颁发机构）证书。

将 PLC 通信证书设置为可信

连接建立时，CPU 将该 PLC 通信证书传送到 HMI 设备中。

• 如果该 PLC 通信证书在 HMI 设备中的状态已标记为“可信”，则 CPU 与 HMI 设备间将

自动建立一条 HMI 安全通信。

• 如果该 PLC 通信证书在 HMI 设备中的未标记为“可信”，则在 HMI 设备的报警视图中将

显示一条消息指示该 CPU 不可信，并提供一个错误代码。 
此时，需在 HMI 设备上将该 PLC 通信证书标记为“可信”。

根据 HMI 设备类型，执行以下操作步骤。

第二代精简面板

1. 在 Start Center 中，选择“Settings > Internet Settings > Certificate store”。
2. 在“Available certificates in Device”列表中，选择该 CPU 的 PLC 通信证书。

3. 按下“Trust”。
4. 重新启动 HMI 运行系统软件。

Unified 系列精智面板

1. 打开“控制面板”(Control Panel)。
2. 选择“Security > Certificates”。
3. 在“Certifcate store”选择列表中，选择条目“Other Certificates”。
4. 在“Other certificates”列表中，选择该 CPU 的 PLC 通信证书。
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5. 按下“Trust”。
6. 重新启动 HMI 运行系统软件。

精智面板，第二代移动面板

1. 通过 Windows CE 桌面图标“My Device”，打开文件管理器。

2. 浏览到目录“\flash\simatic\SystemRoot\OMS\Untrusted”。该 CPU 的 PLC 通信证书位于该目录
中。

3. 将该 CPU 的 PLC 通信证书复制到目录“\flash\simatic\SystemRoot\OMS\Trusted”中。

4. 重新启动 HMI 运行系统软件。

如果该 PLC 通信证书在 HMI 设备中的状态已标记为“可信”，则可建立 HMI 安全通信。更

多信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

在 TIA Portal 中使用传统的 PG/PC 通信 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal V17 及以上版本中，TIA Portal 支持与 S7-1200/S7-1500 CPU 固件版本 V4.5/
V2.9 及以上版本自动进行“安全”通信。即，连接伙伴自动将各自的连接机制设置为所支

持的 高安全连接方式。 
仅在特定条件下（参见“兼容性相关信息 (页 431)”），才会回退为原 PG/PC 通信方式，即

“传统的 PG/PC 通信”。 
如果 CPU 的通信性能较差，而高安全性会影响该 CPU 传输速率。此时可能无需采用较高安

全性。 

要求

• CPU 间未建立在线连接。

• 如果对 CPU 进行在线访问，则需禁用“仅支持 PG/PC 和 HMI 安全通信”(Only permit secure 
PG/PC and HMI communication) 选项（“连接机制”(Connection mechanisms) 区域中的 
CPU 参数）。

• 通信伙伴位于受保护环境中，如调试阶段。 

设置传统的 PG/PC 通信

1. 在“在线”(Online) 菜单中，选择命令“仅使用传统的 PG/PC 通信”(Use only Legacy PG/PC 
communication)。 

2. 选择该菜单命令前的复选框。

结果：TIA Portal V17 以下版本均建立在线连接。 
在会话期间，该设置始终有效。项目打开时，“仅使用传统的 PG/PC 通信”(Use only·Legacy 
PG/PC communication) 选项未设置。 
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启用“仅使用传统的 PG/PC 通信”(Use only·Legacy PG/PC communication) 选项时的特性 
• CPU 中保护机密 PLC 组态数据的密码无法在线指定、修改或删除。需要禁用“仅使用传

统的 PG/PC 通信”(Use only·Legacy PG/PC communication) 选项才能使用上述功能。 
• 设置为仅支持 PG/PC 和 HMI 安全通信的 CPU 无法在线访问。

兼容性相关信息 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
下文中介绍了不同 TIA Portal 版本与不同 CPU 固件版本间的相互关系以及对 PG/HMI 连接类

型的影响。

使用 TIA Portal V17 以下版本创建的项目

例如，如果使用 TIA Portal V16 创建适用于 S7-1500 CPU（例如，版本 V2.8）的项目，也可

以将使用 TIA Portal V17 实现的相应组态下载到 S7-1500 CPU V2.9 中，例如，在备件方案中 - 
与 S7-1500 CPU V2.8 上的组态具有相同的行为。  
对于使用 TIA Portal V17 以下版本创建并传送到存储卡的项目，在 S7-1500 CPU V2.9 中也

可以正常运行。 
但是，使用 TIA Portal V17 及以上版本打开项目，通过更换设备来更新 CPU 的固件版本，并

借此将其保存为固件版本为 V2.9 及以上版本的 CPU 后，就会立即应用保护机密 PLC 组态数

据的概念（参见“有关保护机密 PLC 组态数据的实用信息 (页 388)”）。不可再使用低于 TIA 
Portal V17 的版本编辑该项目。

PG/HMI 和 CPU 的连接方式不同

如前几节所述，在 V17 及以上版本中，PG/HMI 设备与 CPU（ 新版本）之间的安全 PG/HMI 
连接的优势在于采用标准化通信程序 TLS（传输层安全）。 
可以选择将 V2.9 CPU 连接到装有 TIA Portal V17 或更高版本的 新编程设备，此外，还可

以连接到装有早期运行系统版本的 HMI 设备：设备会相应地自动调整其连接机制。为了能

够更好地区分这两种连接机制，我们将先前的程序简称为“传统方式”（基于 S7 通信的升

级版）。 
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概括地说（此处“PG”代表装有 TIA Portal 的编程设备）：

• PG/HMI 和 CPU 随 V17（或后续版本）提供：使用 TLS 程序。

• PG/HMI 的版本为旧版本 (< V17)：使用传统方式 - 前提是已取消激活 CPU 属性中的选项

“仅允许 PG/PC 和 HMI 间安全通信”(Only allow secure PG/PC and HMI 
communication)。 

• CPU 随 V17（或更高版本）提供，连接的多个 PG/HMI 来自 V17（或更高版本）和以前的

版本：使用 TLS + 传统方式 - 前提是已取消激活 CPU 属性中的选项“仅允许 PG/PC 和 HMI 
间安全通信”(Only allow secure PG/PC and HMI communication)。 

当 CPU 状态改变时

如果 CPU 状态因 PG/HMI 间安全通信相关事件而发生改变，则诊断缓冲区会向用户提供相关

信息。

示例： 
• 成功下载包含已组态密码的组态后，诊断缓冲区将报告 CPU 正在从配置阶段切换为安全

模式（TLS 程序）。

• 已将装有 TIA Portal V17 的 PG 连接到 CPU V2.9。将自动建立 PG/HMI 间安全通信（TLS 程
序）。 
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1.3.5 工业以太网安全

1.3.5.1 组态安全

常规

支持的设备

支持的设备

以下产品支持此帮助部分介绍的安全功能；

• SCALANCE S-600 V3：
– S602 V2*/V3/V4
– S612 V2*/V3/V4
– S613 V2*
– S623 V3/V4
– S627-2M V4

• SOFTNET 安全客户端：

– SOFTNET 安全客户端 V4
• S7 CP/TIM：CP 343-1 GX31 Advanced、CP 443-1 GX30 Advanced、CP 443-1 OPC UA、

CP 1543-1、CP 1542SP-1 IRC、CP 1543SP-1、CP 1243-1 BX30、CP 1243-1 PCC、CP 
1242-7 KX31、CP 1243-7 LTE、CP 1243-8 IRC、TIM 4R-IE、TIM 4R-IE DNP3、TIM 1531 
IRC

• PC CP：CP 1628 
• 移动无线路由器：SCALANCE M875
* 无法将 SCALANCE S V2 设备插入到 STEP 7 项目中。较早版本的 STEP 7 项目中的 SCALANCE 
S V2 设备仅显示其属性。但这些设备的属性不能进行更改。此外，也不能对 SCALANCE S V2 
设备执行下载、编译和诊断操作。为 SCALANCE S 设备介绍的所有功能适用于 V3 及更高版

本的固件。

当打开带有现有 SCALANCE S V2 设备的 STEP 7 项目时，可以通过现有的本地防火墙规则创

建此设备的全局防火墙规则。
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通用术语“安全模块”

在信息系统的本部分中，使用名称“安全模块”代替上述产品名称。有关产品之间的功能差

异，请访问 Siemens Industry Mall。

术语“接口”和“端口”的用法

在本文档中，SCALANCE S 模块的端口命名如下：

• “外部接口”：SCALANCE S602/S612/S613/S623 的外部端口或 SCALANCE S627-2M 的
外部端口（标记为红色）

• “内部接口”：SCALANCE S602/S612/S613/S623 的内部端口或 SCALANCE S627-2M 的
内部端口（标记为绿色）

• “DMZ 接口”：SCALANCE S623/S627-2M 的 DMZ 端口（标记为黄色）

在重点说明某个接口的特殊端口时，使用术语“端口”本身。

帮助系统中该部分的结构

“常规”(General) 部分列出了与多种模块类型相关的主题。仅与特定模块类型相关的信息，请

参见与这些模块类型相关的特定部分。

概述 - 执行范围及运行方法

术语“STEP 7”的一般用法

STEP 7 V12 及更高版本支持安全功能组态。因此，在本部分信息系统中，名称“STEP 7”可用

于所有 STEP 7 V12 或以上版本。

执行范围

在 STEP 7 中，可使用以下安全功能：

• 安全模块的组态

• 为 SOFTNET 安全客户端 V4 创建 VPN 组态数据

• 为 SCALANCE M875 创建 VPN 组态数据

• 为第三方制造商的 VPN 设备创建 VPN 组态文件

• 测试和诊断功能，状态显示
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离线组态视图和在线诊断视图       
可在以下两种视图中组态安全功能：

• 离线组态视图

在离线组态视图中，可以创建组态数据。在下载之前，必须已存在与安全模块的连接。

• 在线诊断视图

在线/诊断视图可用于诊断安全模块，此外，还可借此运行固件更新。

安全和一致性的工作原理

• 仅授权用户可以访问

仅当项目保护激活时，各项目的安全功能才可用，这样可防止安全功能受到意外或未授

权更改。

• 一致的项目数据

即使在对话框中进行输入时，也会对一致性进行检查。此外，还将执行对话间和项目范

围内的一致性检查。

只能将一致的项目数据下载至安全模块。

• 通过加密来保护项目数据 
通过加密来保护安全相关的项目数据和组态数据。根据安全模块，可将数据存储在项目

中和/或 C-PLUG 上。
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安全功能的用户界面

① 安全功能

全局安全功能位于项目导航中。全局安全功能的组态可与模块无关，随后可根据需要分配给各个安全

模块。对全局安全功能所作的更改必须加载到涉及的所有安全模块上。这也适用于冗余关系的设置。

要在项目导航中完全显示全局安全功能，必须激活项目保护，并且项目中必须至少有一个安全模块。

如果第一个安全模块为 CP，还必须激活 CP 的本地安全设置。

可在全局安全功能中使用以下主文件夹和条目：

• 证书管理器

在证书管理器中，可以概要了解项目中所使用的所有证书。例如，可以导入新证书，也可以导出、

更新或更换现有证书。
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• 防火墙

在“防火墙”条目中，可定义全局 IP 与 MAC 防火墙规则集和用户特定 IP 规则集（仅适用于 
SCALANCE S 模块）并分配安全模块。全局防火墙规则集还可以从 STEP 7 中导出，并且可以导入到 
STEP 7 中。IP 和 MAC 服务定义可用于简单明确地定义 IP 和 MAC 防火墙规则。

• VPN 组
此文件夹中包含所有创建的 VPN 组。在此，可以新建 VPN 组，并将安全模块分配到这些 VPN 组中。

还可以调整已创建的 VPN 组的属性。

• NTP
在此，可创建 NTP 服务器并分配给一个或多个安全模块。以确保通过所分配的 NTP 服务器进行时

间同步。不安全的 NTP 服务器只能在本地安全设置中组态。

• RADIUS
在此，可创建 RADIUS 服务器并分配给一个或多个安全模块。这样可确保来自登录到所选安全模块

以激活用户特定的 IP 规则集的用户验证查询可转发至分配的 RADIUS 服务器。

• 日志文件（离线视图）

打开所记录的系统、审计和数据包过滤事件，这些事件在在线诊断中另存为一个文件。

② 工作区

在工作区中选择了 SCALANCE M 模块或安全模块之后，则可以在“Properties > General”下组态其本地

安全设置。如果所选对象在 VPN 组中，则相关信息将显示在 VPN 选项卡上。
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③ VPN 选项卡

该选项卡中将显示工作区中所选安全模块所属于的所有 VPN 组的信息。可以显示和隐藏有关 VPN 组
中各成员的信息。

④ 本地安全设置

为特定安全模块/SCALANCE M 模块组态本地安全设置。在工作区中选择了这些对象其中之一后，可以

在巡视窗口的“Properties > General”下找到其本地安全设置。要显示本地安全设置，必须激活项目保护。

对于巡视窗口中的 CP，必须激活“Properties > General”条目中的“Activate security features”复选框。本

地安全设置将显示在“Security”条目下方。选中该复选框之后，某些 CP 设置（假定已启用）将自动移

植到本地安全设置中。

根据特定的安全模块，还可以使用其他安全功能，例如 NTP（安全）、SNMPv3、FTPS。
此外，将为已组态的连接自动创建允许建立连接的防火墙规则。提供日志设置来记录被阻止的数据包。

安全与非安全组态区域

用户界面可分为安全与非安全组态区域。

在安全区域中，只有在激活项目保护后才能够进行组态。这些区域已加密，因此尽管有很多

人可访问该项目，但只有在用户管理中经授权的人员才可访问这些区域。

相反，在非安全区域中的功能，无需激活项目即可进行组态。如果有很多人都可修改项目，

则在将项目下载到工厂组件中之前必须先检查设置的正确性。
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有关哪些区域为安全区域哪些区域为非安全区域的信息，请参见下面的用户界面组态区域列

表。在某种程度上，这取决于使用所创建组态的安全模块。

• 来自全局安全功能的所有设置都是安全的。

• 用于 SCALANCE S 模块的安全与非安全组态区域：

– 本地安全设置中“General”条目下的设置是非安全的。

– 更高级别的设置（例如，MRP 管理器等 MRP 设置）不在安全模块上进行组态，但会

影响安全模块，也是非安全的。这与全局安全功能无关。

– 其它设置处于保护状态。

• CP 的安全与非安全组态区域：

– “Security”条目外的所有设置都是非安全的。

– 更高级别的设置（例如，MRP 管理器、PROFINET 设置和连接等 MRP 设置）不在安全

模块上进行组态，但会影响安全模块，也是非安全的。这与全局安全功能无关。

– 所有接口与端口设置，尤其是 IP 地址设置都是非安全的。

– “Security”条目下的所有设置都是安全的。

库使用的限制

如果在全局库中为安全模块创建主副本，则此安全模块的组态将在主副本中缺失。如果您使

用主副本，则需要再次登录。

如果在项目库中为安全模块创建主副本，则除了 VPN 和冗余关系的跨模块信息外，还将保

留此安全模块的组态。

可组态服务器的 IP 地址

组态服务器时，不得使用安全模块的 IP 地址（别名）。对于所有可组态的服务器，分配 IP 地
址后将进行一致性检查。

运行一致性检查

概述

可执行以下一致性检查：

• 本地一致性检查

• 项目范围内的一致性检查

在本帮助系统各个对话框的说明中，关键词“一致性检查”下列出了所需考量的条目相关规

则。
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本地一致性检查   
可以直接在对话框中执行的一致性检查是本地一致性检查。 下列操作后可执行本地一致性

检查：

• 退出框之后

• 退出表中的行之后

• 在对话框中单击“确定”(OK) 进行确认之后。

项目范围内的一致性检查   
项目范围内的一致性检查会提供是否已正确组态项目数据的指示信息。 下列操作过程中，可

执行整个项目的一致性检查：

• 编译组态时

• 下载组态时

说明

只有对安全模块的项目范围内的一致性检查成功时，才能将所组态的数据下载到安全模块中。

更换安全模块

模块特定的功能

V3 及更高版本的 SCALANCE S 模块可更换为 V3 及更高版本的 SCALANCE S 模块，请参见以

下部分：

更换安全模块 (页 591)
除此之外，CP 1543-1 和 TIM 1531 IRC 也可替换为固件版本更高的模块。为此，必须激活模

块的本地安全设置。

要求

为了能够更换安全模块，安全模块的模块描述必须是 新的。要更新安全模块的模块描述，

请按照下面的步骤操作：

1. 选择要编辑的安全模块。

2. 在本地安全设置中，单击“常规 > 目录信息”(General > Catalog information) 条目。

3. 单击“更新模块描述”(Update module description) 按钮。
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如何访问此功能

1. 在拓扑或网络视图中选择要编辑的安全模块。

2. 右键单击安全模块，然后选择快捷菜单命令“更换设备...”(Change device...)。

管理证书

证书概述

证书管理

全局安全功能中的证书管理器包含项目中使用的所有证书的概述。根据具体设备，显示所有

字段或仅显示对设备有效的字段： 
• ID：证书管理器中的每个证书都会收到一个 ID。该证书 ID 由证书管理员在创建或导入证

书时分配。在某些情况下，例如对于 OPC UA 服务器证书，此 ID 为证书标识。 证书 ID 在
项目中是唯一的，且无法更改。

• Common name of subject：证书有效的设备或认证机构。

• Serial number：证书签发者签发的证书的唯一序列号。

• Issuer： 显示证书签发者的名称以及所属组织和所在国家/地区。

• Serial number of the Issuer： 对于设备证书，将显示证书签发者的序列号。

• Valid to：指示证书过期的时间。

• Used as：指示使用证书的应用或服务，例如 SSL 证书或认证机构。此外，还会显示来自

证书的其他信息。

• Private key：指示是否存在私钥。

• Signature algorithm：指示私钥的密码以及所使用的散列算法。

• Key length：显示证书的密钥长度。 
• Responsibility：选择使证书保持 新的方式。更多详细信息，请参见“设备证书 (页 445)”

部分。
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可以通过快捷菜单中的“Renew”或“Create”条目更改数据。

说明

下载组态

替换或更新证书后，必须将组态下载到相关的安全模块。 
替换或更新 CA 证书后，必须将组态下载到所有的安全模块。

说明

安全模块上的当前日期和时钟

使用安全通信（例如 HTTPS、VPN...）时，确保涉及的安全模块具有当前时钟和当前日期。

否则，使用的证书将无法评估为有效，且安全通信不会工作。

全局证书管理器

全局安全功能中的证书管理器提供了以下功能：

• 有关导入新/值得信赖的证书、认证机构和证书链的信息，请参见“导入证书 (页 446)”部
分。

• 有关导出证书、认证机构和证书链的信息，请参见“导出证书 (页 447)”部分。

• 有关将证书分配至一个或多个设备的内容，请参见“分配证书 (页 447)”部分。

• 有关创建和更新证书的信息，如有效期或更新密码，请参见“创建/更新证书 (页 448)”部
分。

• 例如，如果证书的有效期已经过期，则更换证书，请参见“更换证书 (页 450)”部分。

• 手动删除导入的证书。

在全局安全功能中，双击“Certificate manager”条目。
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在各选项卡的快捷菜单中，可使用以下命令：

命令 含义

Import 导入带或不带私钥和加密的证书和证书链。选择以下格式之

一：

*.der：DER 编码证书

*.cer：DER 编码证书

*.crt：PEM 编码证书

*.pem：PEM 编码证书

 *.p12 格式（ 多 256 个字符）：

• PKSC12 归档：带相关私钥的证书

• PKSC12 链归档：带相关私钥的证书以及认证路径的所有

证书

Create 打开“Create certificate”对话框，如有必要（例如证书被误删

时），可通过 STEP 7 在其中创建新证书。

Export 导出带或不带私钥和加密的证书和证书链。选择以下格式之

一：

*.der：DER 编码的（未加密）证书

*.cer：DER 编码的（未加密）证书

*.crt：PEM 编码证书

*.pem：PEM 编码证书

*.crl：证书撤销列表，DER 编码

 *.p12 格式（ 多 256 个字符）：

• PKSC12 归档：带相关私钥的证书

• PKSC12 链归档：带相关私钥的证书以及认证路径的所有

证书

单击“Save”按钮后，根据选择，将出现一个附加对话框，可

以在其中进行附加设置；请参见导出证书 (页 447)部分。

Show 打开 Windows 的证书对话框，其中将显示所有证书数据的

概览。

要使证书显示为有效状态，请通过 Windows 证书商店中

“General”选项卡的“Install certificate...”按钮来安装。要安装

证书，需要相应的 Windows 用户权限。

Renew 打开“Renew certificate”对话框，如有必要（例如证书受损

时），可通过 STEP 7 在其中创建新证书。
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命令 含义

Replace 打开“Replace certificate”对话框，可在其中用新证书替换现

有证书。

Assign 打开“Assign certificate”对话框，可在其中将现有证书分配至

一个或多个设备作为设备证书或受信任证书。 
Delete 删除“Trusted certificates and root certification authorities”

选项卡中的证书。

本地证书管理器

通过全局安全功能中的证书管理器导入的证书不会自动分配给相应模块。导入的证书必须通

过本地安全设置中的“Certificate manager”条目手动包含在可信伙伴证书列表中。由 STEP 7 
生成的证书，如 SSL 证书或 VPN 组证书，将自动分配给相应模块，无需使用本地安全设置

进行分配。

为实现“Secure Communication”而在程序块中引用证书之前，必须通过本地证书管理器将这

些证书作为设备证书分配给安全模块。选中一个表单元格后，可通过“Add”按钮创建一个新

证书，或通过复选标记符号使用项目的现有证书。要访问项目的现有证书以及通过认证机构

签发新证书，必须激活“Use global security functions for the certificate manager”复选框。

证书颁发机构

“认证机构 (CA)”选项卡

CA 证书是由“Certificate Authority”签发的证书，通常需要从认证机构生成设备证书和进行设

备证书签名。

认证机构可以是：

• STEP 7 项目本身。如果“主题的公用名”(Common name of subject) 和“签发者”(Issuer) 
相同，则属于自签证书，即证书由带私钥的 STEP 7 项目签发。

• 带私钥的更高级认证机构。这些第三方证书属于项目的外部证书，可导入并存储到 STEP 7 
的证书存储库中。
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自动生成以下认证机构：

• 项目的 CA 证书：创建新项目时，将生成项目的 CA 证书，该证书为证书签名使用不同的

哈希算法。项目的 CA 证书始终位于其安全模块中。通过 CA 证书衍生各个安全模块的 SSL 
证书和 OPC UA 客户端/服务器证书。

• CA 组证书：创建新的 VPN 组时，将为该组生成一个 CA 证书。通过此证书衍生出 VPN 组
成员的 VPN 设备证书。

设备证书

“设备证书”选项卡

显示由认证机构为模块生成的设备特定的证书。其中包括：

• 模块的 SSL 证书：为所创建的每个模块生成一个衍生自项目 CA 证书的 SSL 证书。下载组

态时，在 PG/PC 与模块安全通信期间，使用 SSL 证书进行验证。

• 模块的 OPC UA 客户端/服务器证书：根据 CP 443-1 OPC UA 已组态的 OPC UA 客户端/服
务器功能，生成用于通过相关通信伙伴进行验证的 OPC UA 客户端/服务器证书。

• 模块的 VPN 组证书：此外，对于每个 VPN 组中的每个模块，将为其生成一个 VPN 设备

证书。

选择“责任”(Responsibility)
默认情况下，所有设备特定证书的设置为“用户”(User)，且无法更改。只有 OPC UA 证书的

默认设置为“系统”(System)，可选择使证书保持 新的方式：

• 系统：编译后，所有证书参数（除“有效起始日期”(Valid from) 和“有效终止日期”(Valid 
to)）将重置为默认设置并由系统自动更新。另外添加的参数（例如“主题备用名称 
(SAN)”(Subject alternative name (SAN)）将被删除。此行为也适用于从“用户”(User) 切
换到“系统”(System)。

• 用户：编译后，证书参数（如“主题备用名称 (SAN)”(Subject Alternative Name (SAN))）
保持不变或按照在“更新证书”(Renew certificate) 对话框中设置的方式进行维护。系统不

会自动更新参数。

受信任的证书和根证书颁发机构

“受信根认证机构”(Trusted root certification authorities) 选项卡   
显示导入到 STEP 7 的第三方证书。可导入来自外部 FTP 服务器的服务器证书、来自其它 STEP 
7 项目的项目证书和 dyn.DNS 等外部服务所需的证书。
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导入后，必须通过本地安全设置或证书管理器中的“分配”(Assign) 功能将证书分配给相应模

块。有关详细信息，请参见证书概述 (页 441)部分。

导入证书

导入证书

如果导入或创建/更新文件，系统将自动检测该文件中包含哪些证书。

例如，可能是含有以下内容的证书链：

• 由认证机构 1 颁发的设备证书 A，带有私钥

• 由认证机构 1 颁发的 CA 证书 B，不带私钥

• 由颁发过证书 B 的认证机构 2 颁发的 CA 证书 C，不带私钥

导入文件时，将存储以下证书：

• “设备证书”(Device certificates) 选项卡中的设备证书 A；私钥：是

• “认证机构 (CA)”(Certificate authority) 选项卡中的认证机构所颁发的 CA 证书 B；私钥：

否

• “认证机构 (CA)”(Certificate authority) 选项卡中的认证机构 2 颁发的 CA 证书 C；私钥：

否

为了能够生成认证机构 1 更新的新设备证书，请执行以下操作：

• 导入认证机构 1 的证书（带私钥）。

结果：

– “认证机构 (CA)”(Certificate authority) 选项卡中认证机构的证书 B 并未被覆盖，因为

该证书已导入。

– 将私钥状态从“否”(No) 设置为“是”(Yes)。
– 现在，新设备证书便可在更新期间颁发。

此行为也适用于证书的创建/更新，请参见“创建/更新证书 (页 448)”部分。

对于 *.p12 格式，可以导入 多包含 256 个字符的文件。
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导出证书

导出设置

可根据格式选择以下选项用于导出：

可供在导出期间选择：

 
格式 注意

*.ce
r

*.de
r

*.crt *.pem *.cr
l

*.p1
2 1)

私钥 x x x x - x 对于 *.cer 和 *.der：将一个其它密钥文件

导出到证书。无法再次导入导出的密钥文

件。

对于 *.crt 和 *.pem：与证书一起存储在一

个文件中。

加密的私钥 - - x x - - 可以选择加密方法和输入密码。如果不输

入密码，则使用项目名称作为密码。

证书链 - - x x - - 仅当证书链的证书存储在证书管理器中时

才有可能。

仅密码 - - - - - x 如果不输入密码，则使用项目名称作为密

码。

x：支持格式

-：不支持格式

1) ： 多 256 个字符

分配证书

含义

在“将证书分配给设备”(Assign certificate to device) 对话框中，可将现有证书分配给一个或

多个设备。  

如何访问该功能

1. 右键单击证书的列表条目。

2. 在快捷菜单中选择“分配”(Assign) 命令。
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3. 将打开“将证书分配给设备”(Assign certificate to device) 对话框。

4. 为向其分配证书的设备选择“已分配”(Assigned) 复选框。
如果设置了复选标记，则证书已经分配给此设备。

附加的“使用”(Usage) 选项

在“设备证书”(Device certificates) 选项卡中，还可以使用“使用”(Usage) 选项来指定证书应

作为设备证书还是受信任证书分配。证书可作为设备证书分配给设备，也可作为受信任证书

分配给其它目标。每个设备只能使用一个证书作为设备证书。

创建/更新证书

更新证书   
在此对话框中，更新 CA 证书和设备证书。该功能对导入的证书无效

创建证书

在此对话框中，可以手动创建证书。此功能非常有用，例如，可在误删了通过 STEP 7 生成

的证书时使用。之后便可将创建的证书分配给所需的设备，详情请参见 分配证书 (页 447) 部
分。

如何访问该功能

1. 更新：在证书管理器中，右键单击列表条目，然后在快捷菜单中选择“Renew”命令。
创建：在证书管理器中，右键单击空行，然后在快捷菜单中选择“Create”命令。

2. 选择用法：

– Usage：对于 X.509 V3 标准的数字证书，在扩展项“KeyUsage”中输入该值。

– Key Usage：对于 X.509 V3 标准的数字证书，在扩展项“ExtendedKeyUsage”中输入该

值。 
3. 决定新证书将是否由自己签发或由认证机构签发。    
4. 如果证书将由认证机构签发，则可使用“Select”按钮选择待使用的认证机构。只能选择存储在

当前项目证书存储库中并且具有私钥的认证机构。请参见“证书概述 (页 441)”部分。

5. 根据证书，在相应输入字段中输入以下参数：

参数 含义

Certificate owner 证书持有人。证书所有者的值 多可以包含 64 个字符（带 ID）。

Cipher 选择加密方法。

请注意“更改密码”部分。
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参数 含义

Key length 根据密码选择算法。

RSA 的固定代码长度（以位为单位）：2048
EC 的 ECC 曲线：prime256k1 或 secp384r

Hash algorithm 签发证书所使用的算法。

Valid from 证书的有效期

Valid to
Subject alternative 
name (SAN)

根据要更新的证书，显示具有合适名称类型（例如所使用接口的 IP 地址）和值的主题

备用名称（例如 OPC UA 服务器的 URI）。

更改密码

说明

密码“EC”仅适用于 TIM 1531 IRC V2.1 及更高版本

默认情况下，所有设备的密码设置为“RSA”。
可以将所有设备的密码设置为“EC”，但该方法仅适用于 TIM 1531 IRC V2.1 及更高版本。对

于所有其它设备，编译后会显示一条错误消息。

请按以下步骤更改密码：

1. 选择设备证书。

2. 选择“Renew”快捷菜单命令。

3. 在“Renew certificate”对话框中，选择“Self signed”选项。

4. 对于密码，选择“EC”条目并选择算法和散列算法。

说明

加密参数“secp256K1”无效。

可以选择加密参数“secp256k1”，但由于参数无效，编译后会收到错误消息。

结果：

• 编译期间，具有已组态设置的证书已分配给设备。

• 在“Renew certificate”对话框的证书参数中，“EC”现在显示为加密方法。
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更换证书

含义   
在“替换证书”(Replace certificate) 对话框中，用新的证书替换现有证书。 
请注意，CA 证书仅能由 CA 证书替换，而且设备证书也只能由设备证书替换。

更换单个证书时，不更新签名。

如何访问该功能

1. 右键单击证书的列表条目。

2. 在快捷菜单中，选择“替换”(Replace) 条目。

3. 将打开“替换证书”(Replace certificate) 对话框。

将再次衍生“涉及的证书”(Certificates involved) 表中所列的全部证书。这意味着可使用不同

项目的 CA 组证书替换项目中已组态的 VPN 组的 CA 组证书。因而在两个项目中，VPN 组成

员的 VPN 设备证书源自同一个 CA 组证书。   
证书管理器中发生变更后，将相应组态下载至所有受影响的安全模块。

遥控：处理 TLS 的证书

通过遥控模块进行安全通信

以下模块支持下述通过 TLS 进行的通信：

• TIM 1531 IRC V2.3 V2.3 及以上固件版本

• CPU 1500 V2.9 及以上固件版本

• CP 1542SP-1 IRC V2.2 及以上固件版本

• CPU 1500 SP V2.9 及以上固件版本

通信模块使用 TLS 1.2；通信符合 IEC/TS 62351-3。

CPU 与遥控模块之间的通信

CP：通过背板总线进行通信

如果 CPU 和遥控 CP 位于同一机架中，则它们之间的通信通过背板总线进行。CPU 会自动分

配给遥控 CP。
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TIM 1531 IRC：通过以太网与 CPU 进行 TLS 通信

TIM 1531 IRC 未插入 CPU 的机架中，而是插入单独的机架中。与 CPU 的连接通过以太网进行，

并通过 TLS 针对所有可用的遥控协议使用安全通信。

对于通过 TLS 进行的通信，需要使用新创建的 CPU 证书并将其指定给“用户数”(Subscriber 
numbers) 参数组中的 TIM。为 CPU 创建证书并将 TIM 分配给 CPU 时，会自动输入证书。

创建 CPU 证书并指定 CPU
要求

要创建和分配证书，必须满足以下要求：

• 作为 STEP 7 项目用户，至少拥有“NET Administrator”角色的权限。

更多相关信息，请参见“安全设置 > 用户和角色 > 已分配角色”(Security settings > Users 
and roles > Assigned roles)。

• 设备具有所需的 低固件版本，请参见上文。

• CPU 的组态数据受到保护。

更多相关信息，请参见“保护与安全 > 机密 PLC 组态数据保护”(Protection & Security > 
Protection of confidential PLC configuration data)

要将本地 CPU 指定给 TIM 1531 IRC，必须满足以下要求：

• CPU 与 TIM 1531 IRC 已连接网络。

• 在“通信类型”(Communication types) 下为 TIM 启用了所需的遥控协议。

SIMATIC NET 设备的证书

SIMATIC NET 通信模块通常使用全局证书管理器。相关信息，请参见项目导航中“安全设置 > 
安全功能”(Security settings > Security features)。

创建 CPU 证书

首先，需要为 CPU 创建一个由系统生成的证书（STEP 7 项目的全局证书管理器）。CPU 本
地创建的证书不能用于通信。

将 CPU 分配给 TIM（见下文）后，新创建 CPU 证书的 ID 会自动输入到以下位置：

• TIM 的“用户编号”(Subscriber numbers) 对话框中

• 在 TIM 的证书管理器中作为合作伙伴证书
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请按以下步骤创建 CPU 证书：

1. 为 CPU 选择参数组“保护与安全 > 证书管理器 > 全局安全设置”(Protection & Security > 
Certificate manager > Global security settings)。

2. 启用“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global security settings for the certificate 
manager) 选项。
注意：
启用该选项后，将删除现有证书。

3. 转至“保护与安全 > 连接机制 > 与 TIA Portal 和 HMI 通信”(Protection & Security > Connection 
mechanisms > Communication to TIA Portal and HMI)

4. 在“PLC 通信证书”(PLC communication certificate) 行中，右键单击相应图标以打开下拉列表。

5. 在打开的下拉列表中单击“添加”(Add)。
将打开包含以下选项的“创建证书”(Create certificate) 对话框，其中包括：

– 用途 (Usage)：TLS Client / Server
– 认证机构 (CA) (Certificate authority (CA))由认证机构签发 (Signed by certification 

authority)
– 主题的公用名 (Common name of subject)：所选 CPU 的名称

– 加密方法 (Encryption method)： EC
– 散列算法 (Hash algorithm)： sha256
必要时，可以在“主题备用名称 (SAN)”(Subject Alternative Name (SAN)) 下为 CPU 添加其它
地址类型。

6. 保留设置并单击“确定”(OK)。
新创建的 TLS 证书与 CPU 的“TlsServer”服务一起显示在设备证书表中。

7. 在项目导航中打开全局证书管理器：
“安全设置 > 安全功能 > 证书管理器 > 设备证书”(Security settings > Security features > 
Certificate manager > Device certificates)

8. 选择新创建的 CPU 证书（ID 见上文），然后打开“分配”(Assign) 快捷菜单。

9. 在列表中，选择应分配 CPU 的 TIM。

10.在（“未分配”(Not assigned)）单元格的“使用方式”(Used as) 行中，选择“受信任的证
书”(Trusted certificate) 选项并单击绿色复选标记。

11.单击“确定”(OK) 关闭对话框。

将 CPU 分配给 TIM 1531 IRC
1. 对于要与 CPU 通信的 TIM，打开“用户数”(Subscriber numbers) 参数组。

2. 在“已分配的 CPU”(Assigned CPU) 行中，右键单击相应图标以打开下拉列表。
将打开已连接网络的 CPU 的列表。

3. 选择要分配给 TIM 的 CPU，然后单击其下方的绿色复选标记。
CPU 的名称即显示在“已分配 CPU”(Assigned CPU) 行中。
同时，之前为 CPU 创建的证书 ID 会自动显示在“通信证书”(Communication certificate) 行中。

更多组态

然后将其它站组态为通信伙伴和相应的遥控连接。
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TLS 用于遥控连接

TLS 用于项目内部遥控连接

可通过 TLS 为使用以下协议之一的通信模块的遥控连接组态安全通信：

• IEC 60870-5
• DNP3
为遥控连接（“TeleControl”任务卡）组态安全通信。

1. 首先创建遥控连接。

2. 在其中选择主连接和“安全通信 (TLS)”(Secure Communication (TLS)) 参数组。

3. 激活“启用安全通信”(Enable secure communication) 选项。

当所有连接伙伴证书均显示出来后，“自有证书 ID”和“伙伴证书 ID”会自动应用到西门子设

备的整个连接，包括子连接。

TLS 用于第三方设备的遥控连接

如果想要为第三方设备的遥控连接使用通过 TLS 的安全通信，需额外执行一些步骤。

需要为第三方设备创建一个证书、将 ID 应用于连接参数、导出证书和关联的 CA 证书，然

后将其导入第三方设备。

先按上文所述创建连接，然后激活“启用安全通信”(Enable secure communication) 选项。

请按以下步骤操作。

导入第三方证书或创建和分配此证书

此外，还可以将第三方证书提供给 STEP 7 项目：

• 导入

必要时，可以在工程师站的文件系统中保存并导入第三方设备的证书。

要导入，请在全局证书管理器中打开“受信任的证书和根证书颁发机构”(Trusted 
certificates and root certification authorities) 选项卡，单击空白行并打开“导入”(Import) 
快捷菜单。

然后，需要将导入的证书分配给 TIM（见下文）。

• 创建

或者，可以在 STEP 7 中为第三方设备创建证书并将其导入第三方设备。

请按下列步骤操作：

1. 在项目导航中打开全局证书管理器：
“安全设置 > 安全功能 > 证书管理器 > 设备证书”(Security settings > Security features > 
Certificate manager > Device certificates)

2. 在空白行中单击“创建”(Create) 快捷菜单。
将打开“创建证书”(Create certificate) 对话框。
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3. 为第三方设备的证书选择以下选项：

– 用途 (Usage)：TLS Client / Server
– 认证机构 (CA) (Certificate authority (CA))自签名 (Self signed)
– 主题的公用名 (Common name of subject)：输入第三方设备的名称。

使其它参数适应第三方设备的功能。
例如，可能的方式包括：

– 加密方法 (Encryption method)： RSA
– 密钥长度 (Key length)： 2048
– 散列算法 (Hash algorithm)： sha256

4. 单击“确定”(OK) 关闭对话框。
证书即显示在表中。
之后需要提供证书 ID 才能实现分配和遥控连接。

5. 选择新创建的证书，然后打开“分配”(Assign) 快捷菜单。

6. 在列表中，选择第三方设备应通过遥控连接与之通信的 TIM。

7. 在（“未分配”(Not assigned)）单元格的“使用方式”(Used as) 行中，选择“受信任的证
书”(Trusted certificate) 选项并单击绿色复选标记。

8. 单击“确定”(OK) 关闭对话框。
之后需要提供证书 ID 才能实现遥控连接。

导出第三方设备的证书并将其导入

导入第三方设备的设备证书后，只需导出 TIM 的设备证书和关联的 CA 证书即可。

如果在 STEP 7 中创建了第三方设备的设备证书，则还必须将其导出。

请按下列步骤操作：

1. 在 STEP 7 中创建的第三方设备的设备证书

– 在全局证书管理器中，打开“受信任的证书和根证书颁发机构”(Trusted certificates and 
root certificate authorities) 选项卡。

– 选择第三方设备的设备证书，然后单击“导出证书”(Export certificate) 快捷菜单。

– 将证书保存到工程师站的文件系统中。

可以更改默认文件格式“*.der”。
可以在帮助系统的“导出证书”部分找到证书文件格式的功能说明。

2. TIM 的设备证书

– 在全局证书管理器中，切换到“设备证书”(Device certificates) 选项卡。

– 选择 TIM 的设备证书作为第三方设备的伙伴证书。

– 使“签发者”(Issuer) 列完全可见。

需要签发者的名称来导出颁发的 CA 证书。

– 通过“导出证书”(Export certificate) 快捷菜单导出选择的 TIM 设备证书。
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3. 颁发 CA 证书

– 切换到“认证机构 (CA)”(Certificate authority (CA)) 选项卡。

– 选择作为 TIM 设备证书签发者的 CA 证书。

展开 CA 证书时，所有派生的设备证书都会显示在其下方，其中包括 TIM 的证书。

– 通过“导出证书”(Export certificate) 快捷菜单导出选择的 CA 证书。

4. 对于运行时的通信，将所有已保存的证书导出到第三方设备或其组态工具中。

在遥控连接中输入证书 ID
1. 切换回创建的遥控连接，参数组“安全通信 (TLS)”(Secure Communication (TLS))。
2. 手动输入以下值以连接第三方设备：

– 伙伴证书 ID (Partner certificate ID)：为第三方设备导入或手动创建的证书的 ID
– 自有证书 ID (Own certificate ID)：TIM 证书的 ID

继续组态其它参数。

安全功能用户管理的特殊功能

访问安全功能

只有在激活项目保护且用户成功登录后才能访问安全功能。已登录用户还必须拥有必要的工

程组态和运行权限。

有关 STEP 7 中用户管理的基本信息，请参见信息系统的“使用用户管理”部分。

针对安全模块的工程组态权限

这些工程组态权限可对安全模块进行诊断和组态：

• 查看安全设备组态：显示安全模块的全局安全功能及本地安全设置。

• 编辑安全设备组态：组态安全模块的全局安全功能及本地安全设置，并对安全模块执行

诊断。

• 编辑硬件配置：编辑项目中所有设备的硬件配置。有关详细信息，请参见信息系统的“用

户管理中的功能权限”部分。
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对安全模块具有运行权限的角色

默认为前 为“NET”的系统定义角色分配安全模块的运行权限。运行权限提供对安全模块执

行某些任务的权限，例如诊断或更新固件任务。要执行这些任务，必须为用户分配前 为

“NET”的合适的系统定义角色，或为用户分配具有相应运行权限的用户自定义角色。与工程

组态权限相似，不能更改系统定义角色的运行权限。对于用户自定义角色，可根据需要更改

运行权限。可针对每个安全模块指定用户自定义角色的运行权限。

安全模块必须至少有一个用户分配了具有完全运行权限的角色，例如系统定义的角色“NET 管
理员”。

会为前 为“NET”的系统定义角色分配工程组态权限：

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
以只读方式打开项目 x x x
以写入权限打开项目 x x -
编辑安全设置：“设置”和“用

户和角色”

x - -

查看安全设备组态 x x x
编辑安全设备组态 x x -

安全模块的运行权限

根据安全模块的不同，为每个安全模块提供下列运行权限以供选择：

表格 1-6 CP 343-1 Advanced / CP 443-1 Advanced 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
FTP：从 CP 文件系统读取文件 x x x
FTP：向 CP 文件系统写入文件 x x -
Web 服务器：格式化 CP 文件系

统 *
x - -

小应用程序：通过 PLC 变量读

取值 *
x x x

小应用程序：通过地址读取值 
*

x x x

小应用程序：通过地址写入值 
*

x x -
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权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
FTP：从 S7 CPU 读取文件 (DB) 
**   

x x x

FTP：向 S7 CPU 写入文件 (DB) 
***

x x -

小应用程序：读取机架中模块

的状态 *
x x x

小应用程序：读取机架中模块

的订货号 *
x x x

小应用程序：通过 PLC 变量写

入值 *
x x -

SNMP：读取 MIB-II    x x x
SNMP：写入 MIB-II x x -
SNMP：读取自动化 MIB x x x
SNMP：读取 LLDP MIB  x x x
TIA Portal：对安全模块执行诊

断

x x x

Web 服务器：扩展 IP 访问控制

列表 *   
x - -

Web 服务器：访问 Web 诊断和 
CP 文件系统

x x x

Web 服务器：发送测试电子邮

件 *
x x x

Web 服务器：更新固件 * x x -
SNMP：读取 MRP MIB x x x
SNMP：写入 MRP MIB x x -
SNMP：读取 SNMPv2 MIB x x x
Web 服务器：稍后加载诊断文

本 *
x x -
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表格 1-7 CP 443-1 OPC UA 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
SNMP：读取 MIB-II x x x
SNMP：写入 MIB-II x x -
SNMP：读取自动化 MIB x x x
SNMP：读取 LLDP MIB x x x
TIA Portal：对安全模块执行诊

断

x x x

Web 服务器：更新固件 x x -
SNMP：读取 SNMPv2 MIB x x x
Web 服务器：稍后加载诊断文

本

x x -

OPC UA：读取变量 x x x
OPC UA：写入变量 x x -
Web 服务器：诊断 x x x

表格 1-8 CP 1628 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
SNMP：读取 MIB-II x x x
SNMP：写入 MIB-II x x -
SNMP：读取自动化 MIB x x x
TIA Portal：对安全模块执行诊

断

x x x

SNMP：读取 SNMPv2 MIB x x x

表格 1-9 SCALANCE S-600 V3 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
SNMP：MIB-II 读取 x x x
SNMP：MIB-II 写入 x x -
SNMP：读取自动化 MIB x x x
SNMP：读取 LLDP MIB x x x

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

458 编程和操作手册, 11/2022



权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
下载组态文件 x x -
TIA Portal：对安全模块执行诊

断

x x x

Web 服务器：更新固件 x x -
SNMP：MRP-MIB 读取（仅限 
SCALANCE S627-2M）

x x x

SNMP：MRP-MIB 写入（仅限 
SCALANCE S627-2M）

x x -

SNMP：读取 SNMPv2 MIB x x x

表格 1-10 CP 1543-1 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
FTP：从 CP 文件系统读取文件 x x x
FTP：向 CP 文件系统写入文件 x x -
FTP：从 S7 CPU 读取文件 (DB) 
**  

x x x

FTP：向 S7 CPU 写入文件 (DB) 
***

x x -

FTP：FTP 客户端访问 x - -
FTP：FTPS 客户端访问 x - -
SNMP：读取 MIB-II x x x
SNMP：写入 MIB-II x x -
SNMP：读取自动化 MIB x x x
SNMP：读取 LLDP MIB  x x x
TIA Portal：对安全模块执行诊

断

x x x

SNMP：读取 SNMPv2 MIB x x x
SNMP：读取 IPv6 MIB x x x
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表格 1-11 CP 1542SP-1 IRC 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
SNMP：读取 MIB-II x x x
SNMP：写入 MIB-II x x -
SNMP：读取自动化 MIB x x x
TIA Portal：对安全模块执行诊

断

x x x

SNMP：读取 SNMPv2 MIB x x x
SNMP：读取 IPv6 MIB x x x
使用 TeleService x - -

表格 1-12 CP 1543SP-1 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
SNMP：读取 MIB-II x x x
SNMP：写入 MIB-II x x -
SNMP：读取自动化 MIB x x x
SNMP：读取 LLDP MIB x x x
TIA Portal：对安全模块执行诊

断

x x x

SNMP：读取 SNMPv2 MIB x x x
SNMP：读取 IPv6 MIB x x x

表格 1-13 CP 1243-1 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
SNMP：读取 MIB-II x x x
SNMP：写入 MIB-II x x -
SNMP：读取自动化 MIB x x x
TIA Portal：对安全模块执行诊断 x x x
SNMP：读取 SNMPv2 MIB x x x
SNMP：读取 IPv6 MIB x x x
使用 TeleService x - -
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表格 1-14 CP 1242-7 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
使用 TeleService x - -

表格 1-15 CP 1243-7 LTE 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
TIA Portal：对安全模块执行诊断 x x x
使用 TeleService x - -

表格 1-16 CP 1243-8 IRC 运行权限

权限 NET Administrator NET Standard NET Diagnose
SNMP：读取 MIB-II x x x
SNMP：写入 MIB-II x x -
SNMP：读取自动化 MIB x x x
TIA Portal：对安全模块执行诊断 x x x
SNMP：读取 SNMPv2 MIB x x x
SNMP：读取 IPv6 MIB x x x

* 为了能够使用该功能，还必须启用运行权限“Web 服务器：访问 Web 诊断和 CP 文件系

统”(Web server: Access Web diagnostics and CP file system)。   
** 为了能够使用该功能，还必须启用运行权限“FTP：从 CP 文件系统读取文件”(FTP: Read 

files from CP file system)。
*** 为了能够使用该功能，还必须启用运行权限“FTP：将文件写入 CP 文件系统”(FTP: Write 

files to CP file system)。

用户和角色对安全模块的组态限制

• 一个安全模块上的 大用户数：

为安全模块分配的具有运行权限的 大用户数为 33（创建项目时为 32 个用户 + 1 个管

理员）。

• 一个安全模块上的 大角色数：

安全模块运行系统权限可向用户分配的 大角色数量和已分配给用户的数量均为 37。
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用户特定的 IP 规则集的参数

使用用户特定的 IP 规则集时，请注意下列用户管理参数：

• 验证方法“RADIUS”（仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S）：

激活用户特定的 IP 规则集时，通过 RADIUS 服务器执行对用户的验证。使用此验证方法

时，用户密码不在 STEP 7 中组态，但是必须存储在 RADIUS 服务器上。对于只需要登录

到安全模块的 Web 页面的用户，只使用此验证方法。使用“RADIUS”验证方法的用户不能

登录到 STEP 7 项目。

• 长会话时间（仅适用于 SCALANCE S V3 或更高版本）

经过输入的时间后，已登录到 SCALANCE S 模块的用户特定 IP 规则集的 Web 页面的用户

会自动被注销。此处输入的时间在用户登录安全模块的 Web 页面后以及更新会话后，开

始计时。

– 默认设置：30 分钟

– 小值：5 分钟

– 大值：480 分钟

通过 RADIUS 服务器验证

模块特定的功能

该功能只适用于 SCALANCE S V4 模块或更高版本，请参见：

通过 RADIUS 服务器验证 (页 609).

生成 SCALANCE M 模块的组态数据

含义

可以使用 STEP 7 生成对 SCALANCE M 进行参数分配的 VPN 信息。为此，模块必须位于至少

一个 VPN 组中，并且该组中存在安全模块或 SOFTNET 安全客户端。文件生成后，便可通过

设备基于 Web 的管理来对 SCALANCE M 进行组态。
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生成的文件

将生成以下类型的文件：

• 带有组态数据的导出文件

– 文件类型：ASCII 格式的 *.txt 文件

– 包含有关 SCALANCE M 的导出的组态信息以及有关额外生成的证书的信息。

• 模块的 VPN 组证书

– 私钥的文件类型：*.p12 文件

– 该文件包含模块证书和密钥资料。

– 访问受密码保护。

• VPN 组的 CA 证书

– 文件类型：*.cer 文件

图 1-25 SCALANCE M 组态文件

说明

不会向 SCALANCE M 模块传送组态文件

不会向 SCALANCE M 模块传送组态文件。生成 ASCII 文件后，可用该文件组态 SCALANCE M 
的 VPN 相关属性。为此，SCALANCE M 必须位于至少一个 VPN 组且该组中存在另一安全模

块或 SOFTNET 安全客户端。
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说明

保护导出的组态文件免受未授权访问

从 STEP 7 导出的 SCALANCE M 的组态文件可能包含安全相关的信息。因此，应确保这些文

件免受未授权访问。这一点在传送文件时尤其重要。

请按以下步骤操作

1. 选择“SCALANCE M”类型的模块。

2. 在本地安全设置中，选择条目“SCALANCE M 组态”(SCALANCE M configuration)。
3. 选中“生成 SCALANCE M 文件”(Generate SCALANCE M files) 复选框，然后选择组态文件的存

储位置。

4. 通过使用项目名称作为密码或分配您自己的密码来指定 VPN 组证书的加密密码。

5. 编译 SCALANCE M 模块的组态。

结果：文件（.txt 文件和证书）存储在指定的文件夹中。

生成安全设备的组态数据

含义

安全设备可用作其它制造商的设备的替代设备。

V1.0：设备只能作为 VPN 设备运行。

V1.1 或更高版本：可选择设备是作为 VPN 设备还是作为 Internet 网关运行。 

作为 VPN 设备的安全设备

可以使用 STEP 7 生成对 VPN 设备进行参数分配的 VPN 信息。为此，VPN 设备必须位于至少

一个存在安全模块的 VPN 组中。使用生成的文件，可对 VPN 设备进行组态。

说明

保护导出的组态文件免受未经授权的访问

从 STEP 7 中导出的 VPN 设备的组态文件可能包含与安全相关的信息。因此，应确保这些文

件不会受到未经授权的访问。这一点在传送文件时尤其重要。

要将安全设备用作 VPN 设备，请执行以下操作：

1. 选择要编辑的安全设备。

2. 在本地安全设置中选择“设置”(Settings) 条目。
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3. V1.1：从下拉列表中选择“VPN 设备”(VPN device) 模式。V1.0 已预设“VPN 设备”(VPN device)。
4. 在本地安全设置中选择“VPN 设备”(VPN device) 条目。

5. 选中“生成 VPN 设备文件”(Generate files of the VPN device) 复选框。

6. 从“VPN 模式”(VPN mode) 下拉列表中选择 VPN 设备模式。只有当 VPN 设备位于 VPN 组中时
才能进行选择。

– VPN 客户端：VPN 设备可以采用以下角色：

发起端：VPN 设备主动尝试与伙伴建立 VPN 连接。

– VPN 服务器：VPN 设备可以采用以下角色：

发起端/响应端：VPN 设备主动尝试与伙伴建立 VPN 连接。此外，还可以接收建立 VPN 
连接的请求。在 VPN 连接属性中将该角色选为默认角色。

响应端：可以接收建立 VPN 连接的请求。

– 用于 Android（自版本 2.1 起）的 NCP VPN 客户端安装有 Android 版 NCP 安全 VPN 客
户端软件的 VPN 设备主动尝试与伙伴建立 VPN 连接。

– SOFNET Security Client V5：安装了 SSC 软件的 VPN 设备主动尝试与伙伴建立 VPN 连
接。

– SINEMA RC 客户端：安装了 SINEMA RC 客户端软件的 VPN 设备主动尝试与伙伴建立 
VPN 连接。

7. 选择 VPN 组态文件的存储位置。

8. 使用项目名称作为密码或分配您自己的密码，以此指定 VPN 组证书的加密密码。

如果已经将 VPN 设备组态为“VPN 客户端”(VPN client)：
1. 在“导出的证书和密钥”(Exported certificates and keys) 条目中指定相应的文件类型。

2. 在“可通过隧道访问的子网”(Subnets reachable through tunnel) 条目中，输入将要启用隧道
通信的子网和/或 IP 地址。

如果已经将 VPN 设备组态为“VPN 服务器” (VPN server)：
1. 在“VPN 服务器地址 (WAN IP 地址)”(VPN server address (WAN IP address)) 框中，输入 WAN IP 

地址，VPN 连接的发起端可以通过该地址访问 VPN 服务器。

2. 在“导出的证书和密钥”(Exported certificates and keys) 条目中指定相应的文件类型。

3. 在“可通过隧道访问的子网”(Subnets reachable through tunnel) 条目中，输入将要启用隧道
通信的子网和/或 IP 地址。
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如果已经将 VPN 设备组态为“Android（自版本 V2.1 起）的 NCP VPN 客户端”(CP VPN client 
for Android (as of version V2.1))：
1. 在“Android NCP VPN 客户端设置”(NCP VPN client for Android settings) 中，输入 NCP VPN 客

户端上的存储路径。

说明

释放在 NCP 安全 VPN 客户端和 SCALANCE S 之间存在 VPN 连接的子网和用户

默认情况下，释放 SCALANCE S 模块的本地内部子网进行隧道通信。因此，在为 NCP VPN 
客户端生成的文件中，该子网始终作为第一个释放的子网输入。NCP VPN 客户端 多支

持释放子网/用户的 5 个条目，因此，默认情况下，将释放 SCALANCE S 模块的本地内部

网络和 NCP VPN 客户端中“节点”(Nodes) 条目的前 4 个表格条目。要释放其它子网和用

户以进行隧道通信，必须对 STEP 7 生成的文件进行适当调整。

如果已经将 VPN 设备组态为“SOFTNET 安全客户端 V5”(SOFTNET Security Client V5)：
• 无需其他设置。

如果已经将 VPN 设备组态为“SINEMA RC 客户端”(SINEMA RC client)：
1. 选择文件，通过“搜索”(Search) 按钮启动“SINEMA RC 客户端”(SINEMA RC client)。
2. 使用“启动 SINEMARC 客户端”(Start SINEMA RC client) 按钮，打开“SINEMA RC 客户

端”(SINEMA RC client)。
不会为 SINEMA RC 客户端创建 VPN 组态文件。

安全设备作为 Internet 网关

要将安全设备用作 Internet 网关，请执行以下操作：

1. 选择要编辑的安全设备。

2. 在本地安全设置中选择“设置”(Settings) 条目。

3. 从下拉列表中选择“Internet 网关”(Internet gateway) 模式。

4. 在本地安全设置中选择“Internet 网关”(Internet gateway) 条目。

5. 输入 WAN IP 地址或 FQDN。

6. 通过“已分配模块”(Assigned modules) 条目，可将位于 VPN 组的模块分配至“Internet 网
关”(Internet gateway)。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

466 编程和操作手册, 11/2022



SCALANCE S 模块的组态接口

概览

有关 SCALANCE S 模块组态接口的信息，请参见 SCALANCE S 模块的组态接口  (页 592) 部
分。此处包含的信息涉及以下组态选项：

• 模式（网桥模式/路由模式/幻象模式（仅适用于 SCALANCE S602 V3.1 及更高版

本））：设置操作模式 (页 594)
• IP 地址参数：组态 IP 地址参数 (页 595)
• 端口设置（仅适用于 SCALANCE S V3 及更高版本）：组态端口模式 (页 597)
• 如果其中一个接口通过 PPPoE 工作，Internet 服务提供商 (ISP) 的设置（仅适用于 

SCALANCE S V3 以及更高版本）：组态 Internet 连接 (页 597)
• DNS（仅适用于 SCALANCE S V3 及更高版本）：组态 DNS (页 599)
• 动态 DNS（仅适用于 SCALANCE S V3 及更高版本）：组态动态 DNS (页 600)
• LLDP（仅适用于路由模式下的 SCALANCE S V4 及更高版本）：组态 LLDP (页 602)
• 环形拓扑中的介质冗余（如 MRP 客户端）（仅适用于路由模式下的 SCALANCE S627-2M 

V4 以及更高版本）：环型拓扑中的介质冗余 (页 603)
有关幻象模式特性的更多信息，请参见以下部分：幻象模式的特殊功能 (页 605)
有关 CP 接口的组态信息，请参见处理 CP 的相关章节。

设置防火墙

防火墙概述

含义

安全模块的防火墙功能旨在用于保护网络和工作站免受第三方的影响与干扰。它意味着只允

许先前指定的通信关系。防火墙将丢弃无效帧，不发送任何响应。

可使用 IP 地址、IP 子网、服务或 MAC 地址来过滤数据流。还可以设置传输速度限制。

可组态以下协议级别的防火墙功能：

• 具有状态数据包检查功能的 IP 防火墙（第 3 层和第 4 层）    
• 根据 IEEE 802.3，也适用于以太网“非 IP”帧（第 2 层）的防火墙      
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使用支持 VPN 的安全模块，防火墙也可用于加密的数据通信（IPsec 隧道）。使用 SCALANCE 
S602 安全模块时，防火墙将只用于处理未加密的数据流。 

防火墙规则   
防火墙规则描述要允许或禁止哪个方向的哪些数据包。IP 规则将影响第 3 层或更高层的所有 IP 
数据包。MAC 规则仅影响第 3 层以下的帧。

防火墙规则的类型

• 全局防火墙规则集：全局防火墙规则集可同时分配给多个安全模块。在全局安全功能中

组态全局防火墙规则集。

• 本地防火墙规则：在安全模块的本地安全设置中组态本地防火墙规则。

• 用户特定的 IP 规则集（仅适用于 SCALANCE S V3 及更高版本）：用户特定的 IP 规则集

可分配给单个安全模块或同时分配给多个安全模块。在全局安全设置功能中组态用户特

定的 IP 规则集并将其分配给一个或多个用户。

SCALANCE S V4 及更高版本 (RADIUS)：用户特定的 IP 规则集可分配给单个或多个用户，

也可分配给单个或多个角色。

服务定义

在服务定义的帮助下，您也可以紧凑的形式清楚地定义防火墙规则。服务定义在全局安全功

能中进行组态，并且可用于全局、本地以及用户特定的防火墙规则。

调整 IP 服务的标准规则

对于 SCALANCE S 模块 V3 或更高版本，可调整设置为安全模块接口默认值的面向特定服务

的防火墙规则。有关组态这些防火墙规则的信息，请参见 调整 IP 服务的标准规则 (页 623) 部
分。

自动生成的 CP 连接防火墙规则

对于使用 CP 组态的连接，STEP 7 会自动创建防火墙规则，允许在指定方向（CP 主动/被动）

上与 CP 的伙伴进行通信。同时会考虑连接建立方向。要在启用了高级防火墙模式时显示这

些防火墙规则，需要单击“更新连接规则”(Update connection rules) 按钮。随后，会在高级

防火墙模式下显示防火墙规则。
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以下章节将对自动生成的防火墙规则进行介绍。

• 对于 S7-300 CP/S7-400 CP/PC CP，请参见：“S7-300/S7-400/PC CP 的安全性”部分中

的连接相关的自动防火墙规则 (页 658)。
• 对于 S7-1200-/S7-1500-CP：“S7-1200/S7-1500 CP 的安全性”部分中的连接相关的自动

防火墙规则 (页 672)。

启用防火墙

在本地安全设置中，可使用“启用防火墙”(Enable firewall) 复选框控制特定安全模块的防火

墙功能。如果启用此复选框，则可对防火墙进行组态，下载后防火墙立即生效。对于作为 
VPN 组成员的安全模块，“启用防火墙”(Enable firewall) 复选框在默认情况下处于激活状态，

无法禁用。切换为高级防火墙模式后，无法切换回标准模式。有关标准防火墙模式和高级防

火墙模式的详细信息，请参见如下部分：

本地防火墙规则概述 (页 502)。

参见

用户特定的 IP 规则集 (页 617)

防火墙区域

分配防火墙区域

原理

SCALANCE SC600 或 SCALANCE M800 等模块系列具有“Device”或“usb0”区域，此类区域未

在全局防火墙规则中表示。要使这类区域可用作全局编辑器中防火墙规则集的“From”和“To”
的附加防火墙方向，请先在区域编辑器中进行分配。

概述

右侧的表格显示在本地设备设置的“Security > Firewall > IP Rules”下创建的所有可用防火墙区

域。

• Name
取自本地防火墙设置，无法更改。

• Defined by
– System：区域由系统自动创建。
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在左侧表中，将显示已分配给全局防火墙规则集的防火墙区域。 
• Name

取自本地防火墙设置，无法更改。

默认添加的区域包括：

– INT（内部）

– External（外部）

– DMZ (DMZ)
– 隧道 (IPsec)
Defined by
– System：区域由系统自动创建。

• Used in rule
显示该区域是否已在防火墙规则中使用。如果使用，则无法删除规则。

默认创建的区域状态为“Always”。即使它们未在全局防火墙规则中使用，也无法删除，因

为其映射通过已知的防火墙方向内部/外部/DMZ 和隧道进行表示。 

操作步骤

1. 在全局安全功能中，选择条目“Firewall" > "Select firewall zones”。
2. 在“Available zones”区域中，选择要分配到左侧的区域。

3. 单击“<<”将所选区域分配给选定的防火墙区域。

结果

防火墙区域可用作全局防火墙规则，可被选作方向“From”和“To”并分配给设备。

对于因不受支持的区域而导致不受设备支持的防火墙规则，将被过滤并显示注释。 
可导出和导入包含区域的防火墙规则集。

全局防火墙规则集

应用     
全局防火墙规则集是独立于模块在全局安全功能中进行组态的。防火墙规则集由一个或多个

防火墙规则组成，可将其分配给各个安全模块。

全局防火墙规则集中，应区分以下两种规则集：

• IP 规则集 
• MAC 规则集 
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下列示意图说明了全局定义的规则集与本地使用的规则集之间的关系。

组态

组态全局防火墙规则时，可进行详细的防火墙设置。可针对单个的节点允许具体的服务或全

部服务，以访问工作站或网络。

何时使用全局 IP 和 MAC 防火墙规则？

若要为与若干安全模块的通信定义相同的过滤标准时，全局防火墙规则十分有用。

说明

分配具有不兼容防火墙规则的防火墙规则集

对于安全模块，如果其支持防火墙规则集，则只有来自防火墙规则集的防火墙规则才会被正

确采用。包含在全局防火墙规则集中的带有方向“自：外部”(From: external) 或“至：任

意”(To: any) 的防火墙规则不会分配给 CP 1628。如果 CP 1628 支持全局防火墙规则集的其

它防火墙规则，则可采用其它防火墙规则。
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全局防火墙规则集 - 约定

在本地使用全局防火墙规则集

创建全局防火墙规则集以及将其分配给模块时，以下惯例适用：

• 组态视图

在全局安全功能中组态全局防火墙规则集。

• 优先级

默认情况下，本地定义规则的优先级高于全局 IP 及 MAC 防火墙规则集。因此， 初会

将新分配的全局 IP 和 MAC 防火墙规则集输入至本地规则列表的底部。

可以通过更改规则列表中的位置来更改优先级。

• 输入、更改或删除规则集

不能在模块属性中的防火墙规则本地规则列表中编辑全局防火墙规则集。在此处只是对

其进行显示，并根据要求的优先级确定位置。

在本地安全设置中，不能从分配的规则集中删除单个规则。只能从本地规则列表中删除

整个规则集。全局安全功能中的防火墙规则集将不受此影响。

创建全局防火墙规则集

如何访问该功能     
1. 在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 全局防火墙规则集 > IP 规则集或 MAC 规则集”(Firewall 

> Global firewall rules sets > IP rule sets or MAC rule sets)。
结果：所选条目下将显示之前创建的 IP 规则集或 MAC 规则集。

2. 双击条目“添加新的 IP 规则集”(Add new IP rule set) 或“添加新的 MAC 规则集”(Add new MAC 
rule set)。
结果：在条目“IP 规则集”(IP rule sets) 和“MAC 规则集”(MAC rule sets) 下，会显示创建的防火
墙规则集和自动分配的编号。

3. 双击创建的防火墙规则集。
结果：在工作区会显示用于分配防火墙规则集的对话框。在“规则集”(Rule set) 下拉列表中
将选中所选的防火墙规则集。可为其分配所需的安全模块，具体请参见分配全局防火墙规则集 
(页 480)部分。在本地安全设置中，会显示防火墙规则集可组态的属性。
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4. 在本地安全设置的“常规”(General) 条目中，输入以下数据：

– 名称：项目范围内规则集的唯一名称。分配规则集后，名称显示在安全模块的本地规

则列表中。

– “说明”(Description)（可选）：输入全局规则集的描述信息。

5. 在本地安全设置的“防火墙规则集”(Firewall rule set) 条目中，将防火墙规则输入到列表中。
请注意以下部分中的参数说明：
对于 IP 规则集：定义 IP 数据包过滤规则 (页 504) 
对于 MAC 规则集：定义 MAC 数据包过滤规则 (页 510) 
要切换到另一防火墙规则集的本地安全设置，请从分配对话框的“规则集”(Rule set) 下拉列
表中选择，也可以双击全局安全功能中的相应条目。

结果

已创建全局防火墙规则集，现在可将其分配给需要的安全模块。

请注意以下部分中的说明信息：

分配全局防火墙规则集 (页 480) 
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创建 IP 规则集

含义

表格 1-17 防火墙规则集：参数

参数 含义/注释 可用选项/值范围

Action 允许/禁止（启用/阻止） • Accept
允许符合定义的帧。

• Drop
阻止符合定义的帧。

• Reject
帧被拒绝，并且发送方收到相应消息。

对于因组态连接而自动生成且随后手动进行调整的防火墙规则：

• Accept*
• Drop*

如果更改自动创建的连接规则，选择“*”选项后，STEP 7 将不会重

新创建并覆盖这些规则。

From / To 选择规则适用的通信方

向。

 

在单独的部分中介绍。

• 对于 SCALANCE S 模块：IP 数据包过滤方向 SCALANCE S (页 621)
• 对于 S7-300-/S7-400-/PC CP：S7-300-/S7-400-/PC-CP IP 数据包

过滤方向 (页 655)
• 对于 S7-1200-/S7-1500 CP：S7-1200/S7-1500 CP 的 IP 数据包过

滤方向 (页 670)
通信方向“站”包含 CP 的访问以及通过 CP 对 CPU 的访问。

通信方向“任意”包含加载时安全模块支持的所有防火墙方向。

默认情况下，通信方向“站”、“背板总线”（仅限 CP 1543-1 V2.1 
及更高版本，并且带有选项“IP routing between communications 
modules”和“隧道”归类为受信任通信。对于受信方向之间的通信，

无需组态防火墙规则。

如果需要通过 VLAN（区域）的其它方向，请在防火墙区域的编辑器

中为 SCALANCE S615、SC600、M800 设备进行创建，请参见“分

配防火墙区域 (页 469)”。
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参数 含义/注释 可用选项/值范围

IPv6 如果选中该复选框，则

可使用防火墙规则中之

前定义的 ICMPv6 服务。

对于一些安全 CP，选中

该复选框后，可以在

“Source IP address”和
“Destination IP address”
文本框中输入附加 IPv6 
地址。

仅当“Source IP address”和“Destination IP address”文本框中不存在任

何条目时，才可选中或取消选中该复选框。

如果在支持 IPv6 的 CP 的本地设置中已禁用 IPv6，则不能选中 CP 本
地安全设置中的“IPv6”复选框，因此不能使用防火墙规则中的 ICMPv6 
服务或 IPv6 地址。如果已禁用 IPv6，则使用 IPv6 的现有防火墙规则

呈灰显状态。

Source IP 
Address

如果发送方在此处指定

帧的 IP 地址，则防火墙

规则适用于这些帧。如

果不指定 IP 地址，则防

火墙规则适用于“From”
列中选择的通信方向上

的所有节点。

有关 IP 地址的其它信息，请参见“IP 数据包过滤器规则中的 IP 地址 
(页 513)”部分。

 
幻象模式下的组态选项（仅适用于 SCALANCE S S602 V3.1 及更高

版本）：

如果已激活幻象模式，则内部节点的 IP 地址将由安全模块在运行时

动态决定。根据所选方向，可以在“Source IP address”列（“从内到

外”方向）或“Destination IP address”列（“从外到内”方向）中选

择下列选项之一。

• 内部节点的 IP 地址：由 SCALANCE S 将内部节点的 IP 地址插入到

防火墙规则中。

• 限制广播：而是由 SCALANCE S 将广播 IP 地址 255.255.255.255 
插入到防火墙规则中。

• 定向广播：由 SCALANCE S 将 SCALANCE S 网络的广播 IP 地址插

入到防火墙规则中。也可以通过路由器将定向广播转发到目标网

络中。

• 组播：由 SCALANCE S 将组播地址段 224.0.0.0 /24 添加到防火墙

规则中。选择该选项后，还可以指定来自组播地址段的特定组播 
IP 地址。

Destination 
IP address

如果接收方在此指定帧

的 IP 地址，则防火墙规

则适用于这些帧。如果

不指定 IP 地址，则防火

墙规则适用于“To”列中选

择的通信方向上的所有

节点。

Service 可供使用的 IP/ICMP 服务

或服务组的选项。

注意：使用预定义服务

前，请确保其预定义参

数符合您的要求。特别

注意预定义源和目标端

口。

选中后，将打开一个窗口，其中显示所有预定义的和组态的 IP 服务、

ICMP 服务和服务组。这些服务和服务组在全局安全功能下的

“Firewall > Services > Define services for IP rules”中进行管理。
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参数 含义/注释 可用选项/值范围

Transmission 
speed (Mbps)

传输速度限制

只有选择了“Accept”操作

时才可设置。

如果符合 Accept 规则且

未超出该规则允许的传

输速度，则数据包可通

过防火墙。

CP 343-1 Adv. / CP 443-1 Adv.、S7-1200-/S7-1500-CPs、CP 1628：
0.001 ... 100 Mbps
SCALANCE S：0.001 ... 1000 Mbps
对于全局和用户特定的规则：0.001 ... 1000 Mbps
对于具有方向“背板总线”的 IP 规则：0.001 ... 1 Mbps
注意：如果在防火墙规则中为 S7-1200/S7-1500 CP 组态了方向

“From tunnel to station”，则无法指定任何传输速度限制。

对于 CP 1543-1 V2.1，如果为两个方向之一组态了“任意”，则只

能指定一个传输速度限制。这不适用于方向“任意”和“站”的组

合。

Logging 启用和禁用对该规则的

记录。如果启用了记录

功能，则将应用在本地

安全设置中组态的数据

包过滤记录功能设置。

• 启用

• 禁用（默认）

Number 为规则自动分配的编

号。移动规则时将重新

计算编号。
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参数 含义/注释 可用选项/值范围

Stateful 如果通过“Accept”操作取

消选中 IP 规则的这一复

选框，则 Accept 规则适

用的所有数据包均不会

生成防火墙状态。防火

墙状态会自动让所允许

数据包的响应通过。

只有选择了“Accept”操作

时才可进行调整。仅 
SCALANCE S 模块（V3 
及更高固件版本）支持

无防火墙状态 IP 规则组

态。如果还要允许按照

该 IP 规则通过防火墙的

数据包的响应通过，则

需要针对上述响应组态

附加的 IP 规则。

对于 SCALANCE S V3 及更高版本的 Accept 规则：

• 启用（默认）

• 禁用

 
对于 SCALANCE S V3 之前版本和 CP 的 Accept 规则：

• 启用（默认）

注意：CP 不显示此复选框；但始终会隐式使用激活的选项以允许 CP 
的 Accept 规则。

 
对于 Drop 规则：

• 禁用（默认）

 

Comment 用于解释规则的空间 若注释标记为“AUTO”，则该注释是为自动连接规则创建的注释。对

于已创建的规则，可选择输入注释。

表格 1-18 快捷菜单中各条目的含义

快捷菜单中的条目 含义

Insert rule above 使用此命令可将规则插入到所选规则集上方。

Insert rule below 使用此命令可将规则插入到所选规则集下方。

Delete 删除所选规则集。

有关删除全局定义和本地分配的规则集的注意事项：

如果在此删除一个规则集，将只取消对安全模块的分配。

Move up 使用此按钮可在列表中将所选规则集向上移动一个位置。或者，通过鼠

标拖动的方式移动所选规则集。您可以选择多个条目。

因此，会以更高的优先级处理所移动的规则集。

Move down 使用此按钮可在列表中将所选规则集向下移动一个位置。或者，通过鼠

标拖动的方式移动所选规则集。您可以选择多个条目。

因此，会以更低的优先级处理所移动的规则集。

Define service for IP rules 打开一个对话框，可在其中管理 IP 服务和服务组。
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创建 MAC 规则集

含义

表格 1-19 MAC 规则集：参数

参数 含义/注释 可用选项/值范围

操作 (Action) 允许/禁止（启用/阻止） • Accept
允许符合定义的帧。

• Drop
阻止符合定义的帧。

• Reject
帧被拒绝，并且发送方收到相应消息。

对于因组态连接而自动生成且随后手动进行调整的防火墙规

则：

• Accept*
• Drop*

如果更改自动创建的连接规则，选择“*”选项后，STEP 7 
将不会重新创建并覆盖这些规则。

自/至 
(From/To)

选择规则适用的通信方向。 在单独的部分中介绍。

• 对于 SCALANCE S 模块：MAC 数据包过滤方向 
SCALANCE S (页 622) 

• 对于 S7-300-/S7-400-/PC CP：S7-300-/S7-400-/PC-CP 
MAC 数据包过滤方向 (页 656) 

• 对于 S7-1200-/S7-1500 CP：S7-1200/S7-1500 CP 的 
MAC 数据包过滤方向 (页 671) 

通信方向“站”包含 CP 的访问以及通过 CP 对 CPU 的访问。

默认情况下，将通信方向“站”和“隧道”归类为受信方

向。对于受信方向之间的通信，无需组态防火墙规则。
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参数 含义/注释 可用选项/值范围

源 MAC 地址 
(Source MAC 
address)

如果发送方在此指定帧的 MAC 地
址，则防火墙规则适用于这些

帧。如果不指定 MAC 地址，则防

火墙规则适用于“自”(From) 列
中选择的通信方向上的所有节点。

正确格式的 MAC 地址

目标 MAC 地
址 
(Destination 
MAC 
address)

如果接收方在此指定帧的 MAC 地
址，则防火墙规则适用于这些

帧。如果不指定 MAC 地址，则防

火墙规则适用于“至”(To) 列中选

择的通信方向上的所有节点。

服务 可供使用的 MAC 服务或服务组的

选项。

注意：使用预定义服务前，请确

保其预定义参数符合您的要求。

下拉列表框显示可供选择的预定义和组态的服务和服务组。

这些参数显示在全局安全功能下的“防火墙 > 服务 > 为 MAC 
规则定义服务”(Firewall > Services > Define services for MAC 
rules) 中。

传输速度 
(Mbps) 
(Transmissio
n speed 
(Mbps))

传输速度限制 
只有选择“Accept”操作时才能输

入。

如果符合 Accept 规则且未超出该

规则允许的传输速度，则数据包

可通过防火墙。

CP 343-1 Adv./CP 443-1 Adv.，S7-1200-/S7-1500-CP：
0.001 ... 100 Mbps
CP 1628 和 SCALANCE S：0.001 ... 1000 Mbps
对于全局规则：0.001 ... 1000 Mbps
注意：如果在防火墙规则中为 S7-1200/S7-1500 CP 组态了

方向“从隧道到工作站”(From tunnel to station)，则无法指

定任何传输速度限制。

记录 
(Logging)

启用和禁用对该规则的记录。如

果启用了记录功能，则将应用在

本地安全设置中组态的数据包过

滤记录功能设置。

• 启用

• 禁用（默认）

编号 
(Number)

为规则自动分配的编号。移动规

则时将重新计算编号。

 

注释 
(Comment)

用于解释规则的空间 若注释标记为“AUTO”，则该注释是为自动连接规则创建的注

释。对于已创建的规则，可选择输入注释。

表格 1-20 快捷菜单中各条目的含义

快捷菜单中的条目 含义

上插规则 使用此命令可将规则插入到所选规则集上方。

下插规则 使用此命令可将规则插入到所选规则集下方。
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快捷菜单中的条目 含义

删除 (Delete) 删除所选规则集。

有关删除全局定义和本地分配的规则集的注意事项：

如果在此删除一个规则集，将只取消对安全模块的分配。

上移 (Move up) 使用此按钮可在列表中将所选规则集向上移动一个位置。或者，通过鼠

标拖动的方式移动所选规则集。您可以选择多个条目。

因此，会以更高的优先级处理所移动的规则集。

下移 (Move down) 使用此按钮可在列表中将所选规则集向下移动一个位置。或者，通过鼠

标拖动的方式移动所选规则集。您可以选择多个条目。

因此，会以更低的优先级处理所移动的规则集。

为 MAC 规则定义服务 (Define 
service for MAC rules)

打开一个对话框，可在其中管理 IP 服务和服务组。

分配全局防火墙规则集

要求

对于要分配给防火墙规则集的安全模块，已启用高级防火墙模式。

步骤

1. 在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 全局防火墙规则集 > 为模块指定防火墙规则
集”(Firewall > Global firewall rules sets > Assign module to a firewall rule set)。

2. 从“规则集”(Rule set) 下拉列表中，选择要分配给安全模块的规则集。
在右侧表中，显示要指定所选防火墙规则集的安全模块。在左侧表中，显示已指定所选防火
墙规则集的安全模块。

3. 在“可用模块”(Available modules) 区域中，选择要指定所选规则集的安全模块。

4. 单击“<<”按钮，为所选模块指定所选规则集。

结果

分配的安全模块将全局规则集用作本地规则集，且在本地安全设置中，全局规则集自动显示

在防火墙规则列表的末尾。 
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导出和导入全局防火墙规则集

含义和功能

全局 IP 规则集以及全局 MAC 规则集能够以 XLSX 格式从 STEP 7 中导出，并可导入 STEP 7。
导出时，会为每个防火墙规则集分别创建 XLSX 文件。

通过导出和导入过程，可以在不同的 STEP 7 项目之间交换防火墙规则集。导出的防火墙规

则集还可以在 Microsoft Excel® 中进行编辑，然后再次导入 STEP 7。进行大量更改，这有助

于简化操作。

从 STEP 7 中导出的防火墙规则集在很大程度上与安全组态工具 (SCT) 兼容。从安全组态工

具中导出的防火墙规则集与 STEP 7 完全兼容。

说明

将防火墙规则集从 STEP 7 导入安全组态工具时的限制

在 SCT 中，不支持 IPv6 防火墙规则和 ICMPv6 服务。导入期间，识别为 IPv6 防火墙规则的

防火墙规则和 ICMPv6 服务将被忽略。

对于传输速度限制，SCT 允许的 大传输速度为 100 Mbps。导入期间，超过 100 Mbps 的
防火墙规则将被忽略。

从 STEP 7 中导出防火墙规则集

1. 在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 全局防火墙规则集”(Firewall > Global firewall rule 
sets)。

2. 双击“概述”(Overview) 条目。
结果：在工作区中显示 STEP 7 中存在的 IP 规则集和 MAC 规则集。

3. 如果不希望导出所有防火墙规则集，则启用要导出的防火墙规则集的复选框。

4. 单击  按钮。

5. 在“导出防火墙规则集”(Export firewall rule sets) 对话框中，选择要导出所有防火墙规则集、
仅导出选定的防火墙规则集还是导出 SCT 支持的所有防火墙规则集。对于第三种防火墙规则
集，如果其包含带有 SCT 不支持的通信方向的防火墙规则，不会将其导出。

6. 输入用于保存防火墙规则集的路径，然后单击“导出”(Export) 按钮。
结果：为每个防火墙规则集都分别创建了 XLSX 文件。XLSX 文件根据导出的日期和时间并以
相应防火墙规则集的名称来命名。

将防火墙规则集导入 STEP 7
可以先对导出的防火墙规则集进行编辑，然后再进行导入。请参见“要导入的防火墙规则集

的要求”部分中的信息。
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请按照以下步骤将防火墙规则集导入 STEP 7：
1. 在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 全局防火墙规则集”(Firewall > Global firewall rule 

sets)。
2. 双击“概述”(Overview) 条目。

结果：在工作区中显示 STEP 7 中存在的 IP 规则集和 MAC 规则集。

3. 单击  按钮。

4. 如果要覆盖名称相同的防火墙规则集，则选中“覆盖现有防火墙规则集”(Overwrite existing 
firewall rule sets) 复选框。
注意：要对于 STEP 7 和 XLSX 文件中存在的防火墙规则集，只需使用防火墙规则集的名称。有
关 XLSX 文件日期和时间的信息会被忽略。

5. 选择要导入的 XLSX 文件。可以多选。

6. 单击“导入”(Import) 按钮。
结果：所选 XLSX 文件的防火墙规则集已导入 STEP 7。

已导出 IP 规则集的结构

对于从 STEP 7 中导出的每个 IP 规则集，都会使用以下表单创建 XLSX 文件：

• IP Ruleset：包含 IP 规则集的 IP 数据包过滤规则

• IP Services：包含 IP 规则集的数据包过滤规则中使用的 IP 服务。此外，还会显示使用的 IP 
服务组中的 IP 服务。

• ICMP Services：包含 IP 规则集的数据包过滤规则中使用的 ICMP 服务。此外，还会显示

使用的 IP 服务组中的 ICMP 服务。

• IP Service Groups：包含 IP 规则集的 IP 数据包过滤规则中使用的 IP 服务组。为各个 IP 服
务组显示相应的 IP 和 ICMP 服务。

已导出 MAC 规则集的结构

对于从 STEP 7 中导出的每个 MAC 规则集，都会使用以下表单创建 XLSX 文件：

• MAC Ruleset：包含 MAC 规则集的 MAC 数据包过滤规则

• MAC Services：包含 MAC 规则集的 MAC 数据包过滤规则中使用的 MAC 服务。此外，还

会显示使用的 MAC 服务组中的 MAC 服务。

• MAC Service Groups：包含 MAC 规则集的 MAC 数据包过滤规则中使用的 MAC 服务组。

为各个 MAC 服务组显示相应的 MAC 服务。
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要导入的规则集的约定

以下约定适用于要导入 STEP 7 的防火墙规则集：

• 文件扩展名为 *.XLSX 的文件并采用相应的 Office Open XML 格式。

• 如果 XLSX 文件的名称超过 128 个字符，将在 STEP 7 中使用标准名称创建规则集。

• 表单中各个列的名称不得更改，不过，可以更改列的顺序。

• 表单的名称不得更改，不过，可以更改表单的顺序。
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要导入的 IP 规则集允许的参数值

可在 XLSX 文件的表格列中为 IP 规则集输入以下值。检查表示法时，不区分大小写字符。
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表格 1-21 表单“IP Ruleset”允许的参数值

Action From To IPv6* Source 
IP 

address

Destina
tion IP 
Addres

s

Service Bandwi
dth

Loggin
g

Statef
ul

Comme
nt

• Acce
pt

• Drop
• Reje

ct

External • Inter
nal

• DMZ
• Tunn

el
• Any
• Stati

on
• Back

plan
e

• True
• False

[ 多 
255 个
字符的

自由文

本]

[ 多 
255 个
字符的

自由文

本]

[ 多 
128 个
字符的

自由文

本]

[可能的

值：

0.001…
1000]

• True
• False

• Tru
e

• Fals
e

[ 多 
255 个
字符的

自由文

本]

Internal • Exter
nal

• Inter
nal

• DMZ
• Tunn

el
• Any
• Stati

on
DMZ • Exter

nal
• Inter

nal
• Tunn

el
• Any

Tunnel • Exter
nal

• Inter
nal

• DMZ
• Tunn

el
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Action From To IPv6* Source 
IP 

address

Destina
tion IP 
Addres

s

Service Bandwi
dth

Loggin
g

Statef
ul

Comme
nt

• Any
• Stati

on
• Back

plan
e

Any • Exter
nal

• Inter
nal

• DMZ
• Back

plan
e

Station • Exter
nal

• Inter
nal

• Tunn
el

• Back
plan
e

Backpla
ne

• Any
• Exter

nal
• Stati

on
• Tunn

el
* 该列选填。如果导入 STEP 7 时该列不存在，则在 STEP 7 中使用默认值“False”。
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表格 1-22 表单“IP Services”允许的参数值

Name Protocol Source Port Destination Port
[ 多 128 个字符的自由文

本]
• UDP
• TCP
• All

[ 多 32 个字符的自由文

本]
[ 多 32 个字符的自由文

本]
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表格 1-23 表单“ICMP Services”允许的参数值

Name ICMPv6* Type Code
[ 多 128 个字符的自由文

本]
True • PacketToBig

• EchoRequest
• EchoReply
• MulticastListenerQuer

y
• MulticastListenerRepo

rt
• V2MulticastListenerRe

port
• MulticastListenerDon

e
• RouterSolicitation
• RouterAdvertisement
• NeighbourSolicitation
• NeighbourAdvertisem

ent
• RedirectMessage
• InverseDiscoverySolici

tation
• InverseDiscoveryAdve

rtisement
• HomeDiscoveryReque

st
• HomeDiscoveryReply
• MobilePrefixSolicitatio

n
• MobilePrefixAdvertise

ment
• CertificationPathSolici

tation
• CertificatePathAdverti

sement
• IcmpMessagesUtilized

BySeamoby
• MulticastRouterAdver

tisement

NoCode
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Name ICMPv6* Type Code
• MulticastRouterSolicit

ation
• MulticastRouterTermi

nation
• FmIpV6
• RplControl
RouterRenumbering • RouterRenumberingC

ommand
• RouterRenumberingR

esult
• SequenceNumberRes

et
IcmpNodeInformationQu
ery

• ContainsIpV6
• ContainsName
• ContainsIpV4

IcmpInformationRespons
e

• Successful
• RefuseToSupplyAnsw

er
• UnknownQtypeOfQue

ry
TimeExceeded • HopLimitExceededInTr

ansit
• FragmentReassembly

TimeExceeded
ParameterProblem • ErroneousHeaderField

Encountered
• UnrecognizedNextHe

aderTypeEncountered
• UnrecognizedIpV6Opt

ionEncountered
False • EchoReply

• SourceQuench
• AlternateHostAddress
• EchoRequest
• RouterSolicitation
• TimestampReply
• TimestampRequest
• InformationRequest

NoCode
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Name ICMPv6* Type Code
• InformationReply
• AddressMaskReply
• AddressMaskRequest
• MobileHostRedirect
• IpV6WhereAreYou
• IpV6IAmHere
• MobileRegistrationRe

ply
• MobileRegistrationRe

quest
• Skip
• Star
DestinationUnreachable • Star

• NetUnreachable
• HostUnreachable
• ProtocolUnreachable
• PortUnreachable
• FragmentationNeede

dAndDontFragmentW
asSet

• SourceRouteFailed
• DestinationNetworkU

nknown
• DestinationHostUnkn

own
• SourceHostIsolated
• CommunicationWithD

estinationNetworkIsA
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Name ICMPv6* Type Code
dministrativelyProhibi
ted

• CommunicationWithD
estinationHostIsAdmi
nistrativelyProhibited

• DestinationNetworkU
nreachableForTypeOf
Service

• DestinationHostUnrea
chableForTypeOfServi
ce

• CommunicationAdmi
nistrativelyProhibited

• HostPrecedenceViolat
ion

• PrecedenceCutOffInEff
ect

Redirect • Star
• DatagramForNetwork
• DatagramForTheHost
• DatagramForTheType

OfServiceAndNetwork
• DatagramForTheType

OfServiceandHost
RouterAdvertisement • Star

• NormalRouterAdvertis
ement

• DoesNotRouteCommo
nTraffic

TimeExceeded • Star
• TimeToLiveExceededI

nTransit
• FragmentReassembly

TimeExceeded
ParameterProblem • Star

• TheIpHeaderIsInvalid
• ArequiredOptionIsMis

sing
Traceroute • Star
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Name ICMPv6* Type Code
• OutboundPacketSucc

essfullyForwarded
• NoRouteForOutbound

PacketThePacketWasD
iscarded

ConversionError • Star
• UnknownOrUnspecifi

edError
• DontConvertOptionPr

esent
• UnknownMandatoryO

ptionPresent
• KnownUnsupportedO

ptionPresent
• UnsupportedTranspor

tProtocol
• OverallLengthExceede

d
• IpHeaderLengthExcee

ded
• TransportProtocolGre

aterThen255
• PortConversionOutOf

Range
• TransportHeaderLeng

thExceeded
• BitRolloverMissingAnd

AckSet
• UnknownMandatoryT

ransportOptionPresen
t

Photuris • Star
• BadSpi
• AuthenticationFailed
• DecompressionFailed
• DecryptionFailed
• NeedAuthentication
• NeedAuthorization
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* 该列选填。如果导入 STEP 7 时该列不存在，则在 STEP 7 中使用默认值“False”。

表格 1-24 表单“IP Service Groups”允许的参数值

Name Description IP Services
[ 多 128 个字符的自由文本] [ 多 255 个字符的自由文本] [自由文本，各服务之间用逗号分隔]

要导入的 MAC 规则集允许的参数值

可在 XLSX 文件的表格列中为 MAC 规则集输入以下值。检查表示法时，不区分大小写字符。

表格 1-25 表单“MAC Ruleset”允许的参数值

Action From To Source 
MAC 

Address

Destinat
ion MAC 
Address

Service Bandwi
dth

Logging Comme
nt

• Accept
• Drop
• Reject

External • Internal
• Tunnel
• Any
• Station

[采用正

确格式的 
MAC 地
址：xx-
xx-xx-xx-
xx-xx]

[采用正

确格式的 
MAC 地
址：xx-
xx-xx-xx-
xx-xx]

[ 多 
128 个字

符的自由

文本]

[可能的

值：

0.001…
1000]

• True
• False

[ 多 
255 个字

符的自由

文本]
Internal • External

• Tunnel
• Any

Tunnel • External
• Internal
• Station

Any • External
• Internal

Station • External
• Tunnel
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表格 1-26 表单“MAC Services”允许的参数值

Name Protocol DSAP SSAP CTRL OUI OUI Type
[ 多 128 个字符

的自由文本]
• SNAP
• PROFINET IO
• ISO
• [以 0x 开头的

十六进制值]

[ 多 2 个字符的

十六进制值]
[ 多 2 个字

符的十六进

制值]

[ 多 2 个字

符的十六进

制值]

[ 多 6 个字

符的十六进

制值]

[ 多 4 个字

符的十六进

制值]

表格 1-27 表单“MAC Service Groups”允许的参数值

Name Description MAC Services
[ 多 128 个字符的自由文本] [ 多 255 个字符的自由文本] [自由文本，各服务之间用逗号分隔]

IP 服务

定义 IP 服务

如何访问该功能

在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 服务 > 为 IP 规则定义服务”(Firewall > Services > 
Define services for IP rules)。

步骤

可在此页面上定义 IP 服务。使用 IP 服务定义，可以定义特定服务的防火墙规则。用户只需

要选择一个名称并为其分配服务参数。也可以选择预定义的 IP 服务。 
组态 IP 规则时，只需使用该名称。

也可以将通过此方式定义的服务分组到一个组名称下。在此处，也可以选择预定义的组。  
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IP 服务的参数

使用以下参数定义 IP 服务：

表格 1-28 IP 服务：参数

参数 含义/注释 可用选项/值范围

名称 (Name) 服务名称，在规则定义或组中用作标识。预定

义服务的名称不能更改。

• 名称不得冗余。

协议 
(Protocol)

选择协议类型 • TCP   
• UDP   
• TCP+UDP
• 全部

源端口 
(Source 
port)

根据此处指定的端口号进行过滤；这在帧发送

方定义了服务访问权限。

如果协议选择为

“TCP+UDP”，则无法指定端

口。

示例： 
*：未选中端口

20 或 21：FTP 服务

目标端口 
(Destination
 port)

根据此处指定的端口号进行过滤；这在帧接收

方定义了服务访问权限。

如果协议选择为

“TCP+UDP”，则无法指定端

口。

示例： 
*：未选中端口     
TCP 80：Web HTTP 服务     
TCP 102：S7 协议 

ICMP 服务

如何访问该功能

1. 在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 服务 > 为 IP 规则定义服务”(Firewall > Services > 
Define services for IP rules)。

2. 选择“ICMP”选项卡。 
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原理

使用 ICMP 服务定义，可以为特定服务定义简明而清晰的防火墙规则。用户只需要选择一个

名称并为其分配服务参数。也可以选择预定义的 ICMPv4 和 ICMPv6 服务。

可以将定义的服务分组到一个组名称下。在此处，也可以选择预定义的组。

组态数据包过滤规则时，可使用该名称。

系统定义的 ICMPv4 和 ICMPv6 服务

系统定义的服务将显示在表中。预定义的 ICMP 服务的值无法更改。

如果已经在现有项目中使用了系统定义的 ICMP 服务的名称，则这些名称不会显示在列表中。

如果要使用所有系统定义的 ICMP 服务，则需要重命名在 STEP 7 的上一个版本中已经用于该

服务的名称。 

ICMP 服务的参数

参数 含义/注释 可用选项/值范围

名称 (Name) 可由用户定义的服务名称，用作规则定义

或组中的标识。

预定义 ICMPv4 服务和 ICMPv6 服务的名

称无法更改。

• 可自由选择名称。

• ICMPv4 服务和 ICMPv6 服
务可以使用同一名称。

• 名称在服务中必须唯一。

ICMPv6 如果启用该复选框，会将 ICMP 服务声明

为 ICMPv6 服务，然后可以选择 ICMPv6 
特定的服务类型和代码。ICMPv6 服务仅

适用于支持 IPv6 的安全模块的防火墙规

则中。

清除此复选框时，会将 ICMP 服务声明为 
ICMPv4 服务，然后可以选择 ICMPv4 特
定的服务类型和代码。

• 启用

• 禁用 (Disabled)
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参数 含义/注释 可用选项/值范围

类型 (Type) ICMPv4 或 ICMPv6 消息类型。

下面显示了几个示例： 
目标无法访问：无法传送 IP 报文。

超时：超出时间限制。

回送请求：回送请求，通常称为 ping。

如果清除“ICMPv6”复选框，

则可选择 ICMPv4 特定的类

型。如果选中该复选框，则

可选择 ICMPv6 特定的类型。

代码 ICMP 类型的代码。

代码更加详细地说明了 ICMP 数据包类

型。显示内容取决于所选类型。 
“*”意味着选择了所有代码。

值取决于所选类型。

结果

有关 ICMP 数据包类型和代码的完整列表，敬请访问 IANA 网站。

链接： (https://www.iana.org/assignments/icmp-parameters) 

创建服务组

如何访问该功能   
1. 在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 服务 > 为 IP 规则定义服务”(Firewall > Services > 

Define services for IP rules)。
2. 选择“服务组”(Service groups) 选项卡。

构成服务组   
可创建服务组将多个服务组合在一起。借此可建立更加复杂的服务，仅需选择名称即可在数

据包过滤规则中使用这些服务。同一服务组中可以包含 IPv4 和 IPv6 服务。

在打开的“服务组”(Service groups) 选项卡中创建多个组。然后，可在“组管理”(Group 
management) 选项卡中将服务分配给组。

例如，也可以选择预定义的 ICMPv4 或 ICMPv6 服务组。

请按以下步骤操作

1. 首先，在该选项卡中创建组及名称以满足个人要求，必要时可添加说明。

2. 选择“组管理”(Group Management) 选项卡。可将先前指定的 IP 服务分配给在此选项卡中定
义的组。
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管理服务组

如何访问该功能   
1. 在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 服务 > 为 IP 规则定义服务”(Firewall > Services > 

Define services for IP rules)。
2. 选择“组管理”(Group management) 选项卡。

构成服务组

可创建服务组将多个服务组合在一起。借此可建立更加复杂的服务，仅需选择名称即可在数

据包过滤规则中使用这些服务。同一服务组中可以包含 IPv4 和 IPv6 服务。

使用“组管理”(Group management) 选项卡将服务分配给选定组。这可以是以前在“服务

组”(Service groups) 选项卡中创建的组，也可以是预定义的组。

请按以下步骤操作

1. 首先从此选项卡的“服务组”(Service groups) 下拉列表中选择一个组。 
2. 然后，从右侧“可用服务”(Available services) 列表框中选择所需服务，将其分配给该组。

MAC 服务

定义 MAC 服务

如何访问该功能

在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 服务 > 为 MAC 规则定义服务”(Firewall > Services > 
Define services for MAC rules)。

含义

使用 MAC 服务的定义，可以为特定服务定义简明而清晰的防火墙规则。用户只需要选择一

个名称并为其分配服务参数。

可以将通过此方式定义的服务分组到一个组名称下。

组态全局或本地数据包过滤规则时，使用该名称。     
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MAC 服务的参数 
MAC 服务定义由协议特定的 MAC 参数形成：

表格 1-29 MAC 服务 - 参数

参数 含义/注释 可用选项/值范围

名称 可由用户定义的服务名称，用作规则定义或组中的

标识。

• 名称不得冗余。

协议 协议类型的名称：

• ISO
ISO 可识别具有以下属性的帧：

Lengthfield <= 05DC（十六进制），

DSAP= 用户定义

SSAP= 用户定义

CTRL= 用户定义

• SNAP
SNAP 可识别具有以下属性的帧：

Lengthfield <= 05DC（十六进制），

DSAP=AA（十六进制），

SSAP=AA（十六进制），

CTRL=03（十六进制），

OUI=用户定义，

OUI-Type=用户定义

• PROFINET IO
• 也可以输入协议编号。

不接受协议条目 0800（十六进制）和 0806（十六

进制），因为这些值应用于 IP 或 ARP 帧。

• ISO
• SNAP
• PROFINET IO
• 0x（协议编号的条目）

DSAP 目标服务访问点：LLC 接收方地址  
SSAP 源服务访问点：LLC 发送方地址  
CTRL LLC 控制域  
OUI 组织唯一标识符

（MAC 地址的前 3 个字节代表供应商 ID）
 

OUI 类型 协议类型/标识  
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说明

对 S7-CP 的处理

只会处理具有 DSAP=SSAP=FE（十六进制）的 ISO 帧的设置。其它帧类型与 S7 CP 无关，因

此在防火墙处理前已被丢弃。

SIMATIC NET 服务的特殊设置

要过滤特殊的 SIMATIC NET 服务，请使用以下协议设置：

• DCP：
PROFINET IO

• SiClock：  
OUI= 08 00 06（十六进制），OUI-Type= 01 00（十六进制）

创建服务组

如何访问该功能   
1. 在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 服务 > 为 MAC 规则定义服务”(Firewall > Services > 

Define services for MAC rules)。
2. 选择“服务组”(Service groups) 选项卡。

构成服务组   
可创建服务组将多个服务组合在一起。借此可建立更加复杂的服务，仅需选择名称即可在数

据包过滤规则中使用这些服务。

在打开的“服务组”(Service groups) 选项卡中创建多个组。然后，可在“组管理”(Group 
management) 选项卡中将服务分配给组。

例如，也可以选择预定义的 DCP 服务组。

请按以下步骤操作

1. 首先，在该选项卡中创建组及名称以满足个人要求，必要时可添加说明。

2. 选择“组管理”(Group Management) 选项卡。可将先前指定的 MAC 服务分配给在此选项卡中
定义的组。
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管理服务组

如何访问该功能   
1. 在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 服务 > 为 MAC 规则定义服务”(Firewall > Services > 

Define services for MAC rules)。
2. 选择“组管理”(Group management) 选项卡。

构成服务组

可创建服务组将多个服务组合在一起。借此可建立更加复杂的服务，仅需选择名称即可在数

据包过滤规则中使用这些服务。

使用“组管理”(Group management) 选项卡将服务分配给选定组。这可以是以前在“服务

组”(Service groups) 选项卡中创建的组，也可以是预定义的组。

请按以下步骤操作

1. 首先从此选项卡的“服务组”(Service groups) 下拉列表中选择一个组。

2. 然后，从右侧“可用服务”(Available services) 列表框中选择所需服务，将其分配给该组。

本地防火墙

本地防火墙规则概述

含义

本地防火墙规则将在安全模块的本地安全设置中进行组态，而且只应用到安全模块中。启用

防火墙功能之后，可使用预定义的防火墙规则，也可以在高级防火墙模式下定义防火墙规则。

使用预定义的防火墙规则

在此，可使用简单的预定义规则。仅可启用服务特定的规则。所有节点在指定的方向上支持

所启用的服务。可以在以下模块特定部分的此对话框中找到防火墙定义的详细信息：

• 对于 SCALANCE S：SCALANCE S 模块的本地防火墙规则 (页 614) 
• 对于 S7-300/S7-400/PC CP：S7-300/S7-400/PC CP 的本地防火墙规则 (页 650) 
• 对于 S7-1200/S7-1500 CP：S7-1200/S7-1500 CP 的本地防火墙规则 (页 662) 
对于可以为 CP 组态的通信方向“站”，其包含 CP 的访问以及通过 CP 对 CPU 的访问。
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在高级防火墙模式中定义防火墙规则

在高级防火墙模式下，可对防火墙进行详细设置。可针对单个的节点允许具体的服务或全部

服务，以访问工作站或网络。通过“激活防火墙高级模式”(Activate firewall in advanced 
mode) 复选框，启用高级防火墙模式。在高级防火墙模式下使用“防火墙 > IP 规则”(Firewall 
> IP rules) 中的相应按钮打开用于组态 IP 规则和 MAC 规则的编辑器。有关编辑器中提供的

组态选项，请参见以下部分：

对于 IP 数据包过滤规则：定义 IP 数据包过滤规则 (页 504) 
对于 MAC 数据包过滤规则：定义 MAC 数据包过滤规则 (页 510)

说明

无法禁用高级防火墙模式

激活高级防火墙模式之后，无法再禁用此模式。

在高级防火墙模式下采用预定义的防火墙规则

当切换到高级防火墙模式时，将采用启用的预定义防火墙规则和记录设置。例如，如果沿“从

外部到内部”(From External to Internal) 方向为 SCALANCE S 模块选中了“允许 S7 协
议”(Allow S7 protocol) 复选框，则在高级防火墙模式下，会自动创建此通信方向、带“S7”服
务的 Accept 规则。

如果存在 S7-1200/S7-1500 CP 预定义的记录设置，则在高级模式下，这些记录设置将不会

显示为防火墙规则，而是显示在“防火墙 > 记录设置”(Firewall > Log settings) 条目下，而且

可在此对其进行编辑。

组态限制

防火墙规则数（高级防火墙模式）

SCALANCE S V3 及更高版本 多 256
S7-1200/S7-1500 CP 多 256
CP 343-1 Adv./443-1 Adv. 多 226
CP 1628 多 226
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定义 IP 数据包过滤规则

含义

利用 IP 数据包过滤规则，可根据 IP 帧（如 TCP、UDP 和 ICMP）进行过滤。       
在数据包过滤规则中，还可以回退到 IP 服务的定义。

分配的全局防火墙规则和为 NAT/NAPT 自动生成的防火墙规则会显示为规则集的形式。

菜单栏的操作员控制

菜单栏的操作员控制具有以下功能：

操作员控制元素 功能

启用防火墙

启用 IP 规则编辑器。如果编辑器已启用，相应的规则可进行组态，并

会在加载过程中传送到模块。

上插规则

将规则插入到所选规则/所选规则集上方。要上插规则集，则必须选中

其第一行。

下插规则

将规则插入到所选规则/所选规则集下方。要下插规则集，则必须选中

其第一行。

上移

将所选规则/所选规则集上移一行。要移动规则集，则必须选中其第一

行。

下移

将所选规则/所选规则集下移一行。要移动规则集，则必须选中其第一

行。

展开规则集

展开显示现有规则集。
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操作员控制元素 功能

折叠规则集

折叠显示现有规则集。

分离

将所选行转换为单独的一条或多条规则。如果选择的是规则集的第一

行，则规则集的所有规则都会转换为单独的规则。如果选择的是规则

集中包含的一个规则，则该规则会转换为一条单独的规则。除此之外，

规则集的以下规则也会转换为一个单独的规则集。

高级 IP 规则编辑器 
选择 IP 规则后，在巡视窗口的“常规 > IP 规则”(General > IP rules) 中会显示高级 IP 规则编

辑器，用于 IP 规则的简单组态。在该编辑器中进行的更改会应用到所选 IP 规则中。

在高级 IP 规则编辑器中定义 IP 规则

可以组态以下参数：

表格 1-30 IP 规则编辑器中的参数 

参数 含义/注释 可用选项/值范围

常规

编号 
(Number)

为规则自动分配的编

号。移动规则时将重新

计算编号。

 

注释 
(Comment)

用于解释规则的空间 若注释标记为“AUTO”，则该注释是为自动连接规则创建的注释。对

于已创建的规则，可选择输入注释。

IP 规则 (IP rules)
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参数 含义/注释 可用选项/值范围

操作 (Action) 允许/禁止（启用/阻止） • Accept
允许符合定义的帧。

• Drop
阻止符合定义的帧。

• Reject
帧被拒绝，并且发送方收到相应消息。

对于因组态连接而自动生成且随后手动进行调整的防火墙规则：

• Accept*
• Drop*

如果更改自动创建的连接规则，选择“*”选项后，STEP 7 将不会重

新创建并覆盖这些规则。

自/至 
(From/To)

选择规则适用的通信方

向。

 

在单独的部分中介绍。

• 对于 SCALANCE S 模块：IP 数据包过滤方向 SCALANCE S 
(页 621)

• 对于 S7-300/S7-400/PC CP：S7-300-/S7-400-/PC-CP IP 数据包过

滤方向 (页 655)
• 对于 S7-1200/S7-1500 CP：S7-1200/S7-1500 CP 的 IP 数据包过

滤方向 (页 670)
通信方向“站”包含 CP 的访问以及通过 CP 对 CPU 的访问。

通信方向“任意”包含加载时安全模块支持的所有防火墙方向。

默认情况下，通信方向“站”、“背板总线”（仅限 CP 1543-1 V2.1 
及更高版本，并且带有选项“通信模块间 IP 路由”(IP routing 
between communications modules)）和“隧道”归类为受信任通

信。对于受信方向之间的通信，无需组态防火墙规则。
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参数 含义/注释 可用选项/值范围

源 IP 地址 
(Source IP 
address)

如果发送方在此处指定

帧的 IP 地址，则防火墙

规则适用于这些帧。如

果不指定 IP 地址，则防

火墙规则适用于

“自”(From) 列中选择的

通信方向上的所有节点。

在编辑器中，可在“起始地址”(From) 和“结束地址”(To) 列的文本框

中组态地址范围。如果为一个 IP 规则组态了多个地址范围，每种情

况下的地址数必须匹配。组态地址范围后，STEP 7 会通过所选 IP 规则

（包含每个地址的对应 IP 规则）创建一个 IP 规则集。

 
有关 IP 地址的其它信息，请参见“IP 数据包过滤器规则中的 IP 地址 
(页 513)”部分。

 
幻象模式下的组态选项（仅适用于 SCALANCE S S602 V3.1 及更高

版本）：

如果已激活幻象模式，则内部节点的 IP 地址将由安全模块在运行时

动态决定。根据所选方向，可以在“源 IP 地址”(Source IP address) 列
（“从内到外”方向）或“目标 IP 地址”(Destination IP address) 列
（“从外到内”方向）中选择下列选项之一。

• 内部节点的 IP 地址：由 SCALANCE S 将内部节点的 IP 地址插入到

防火墙规则中。

• 限制广播：而是由 SCALANCE S 将广播 IP 地址 255.255.255.255 
插入到防火墙规则中。

• 定向广播：由 SCALANCE S 将 SCALANCE S 网络的广播 IP 地址插

入到防火墙规则中。也可以通过路由器将定向广播转发到目标网

络中。

• 组播：由 SCALANCE S 将组播地址段 224.0.0.0 /24 插入到防火墙

规则中。选择该选项后，还可以指定来自组播地址段的特定组播 
IP 地址。

目标 IP 地址 
(Dest. IP 
address)

如果接收方在此指定帧

的 IP 地址，则防火墙规

则适用于这些帧。如果

不指定 IP 地址，则防火

墙规则适用于“至”(To) 
列中选择的通信方向上

的所有节点。

其它设置 (Additional settings)
服务 可供使用的 IP/ICMP 服务

或服务组的选项。

注意：使用预定义服务

前，请确保其预定义参

数符合您的要求。特别

注意预定义源和目标端

口。

选中后，将打开一个窗口，其中显示所有预定义的和组态的 IP 服务、

ICMP 服务和服务组。这些服务和服务组在全局安全功能下的“防火

墙 > 服务 > 为 IP 规则定义服务”(Firewall > Services > Define services 
for IP rules) 中进行管理。
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参数 含义/注释 可用选项/值范围

传输速度 
(Mbps) 
(Transmissio
n speed 
(Mbps))

传输速度限制

只有选择“Accept”操作时

才能输入。

如果符合 Accept 规则且

未超出该规则允许的传

输速度，则数据包可通

过防火墙。

CP 343-1 Adv. / CP 443-1 Adv.、S7-1200-/S7-1500-CPs、CP 1628：
0.001 ... 100 Mbps
SCALANCE S：0.001 ... 1000 Mbps
对于全局和用户特定的规则：0.001 ... 1000 Mbps
对于具有方向“背板总线”的 IP 规则：0.001 ... 1 Mbps
注意：如果在防火墙规则中为 S7-1200/S7-1500 CP 组态了方向“从

隧道到工作站”(From tunnel to station)，则无法指定任何传输速度限

制。

对于 CP 1543-1 V2.1，如果为两个方向之一组态了“任意”，则只

能指定一个传输速度限制。这不适用于方向“任意”和“站”的组

合。

记录 
(Logging)

启用和禁用对该规则的

记录。如果启用了记录

功能，则将应用在本地

安全设置中组态的数据

包过滤记录功能设置。

• 启用

• 禁用（默认）

编号 
(Number)

为规则自动分配的编

号。移动规则时将重新

计算编号。
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参数 含义/注释 可用选项/值范围

状态 
(Stateful)

如果通过“Accept”操作取

消选中 IP 规则的这一复

选框，则 Accept 规则适

用的所有数据包均不会

生成防火墙状态。防火

墙状态会自动让所允许

数据包的响应通过。

只有选择“Accept”该操

作，才能进行修改。仅 
SCALANCE S 模块（V3 
及更高固件版本）支持

无防火墙状态 IP 规则组

态。如果还要允许按照

该 IP 规则通过防火墙的

数据包的响应通过，则

需要针对上述响应组态

附加的 IP 规则。

对于 SCALANCE S V3 及更高版本的 Accept 规则：

• 启用（默认）

• 禁用

 
对于 SCALANCE S V3 之前版本和 CP 的 Accept 规则：

• 启用（默认）

注意：CP 不显示此复选框；但始终会隐式使用激活的选项以允许 CP 
的 Accept 规则。

 
对于 Drop 规则：

• 禁用（默认）

 

要创建的副本

数 (Number 
of copies to 
create)

复制所选 IP 规则。 选择复制所选规则的频率，然后单击“创建副本”(Create copies) 按
钮。

表格 1-31 快捷菜单中各条目的含义

快捷菜单中的条目 含义

上插规则 使用此选项可将规则插入到所选规则上方。

下插规则 使用此选项可将规则插入到所选规则下方。

删除 (Delete) 删除所选规则。

另存为全局规则集 (Save as global 
rule set)

复制所选防火墙规则，并将其作为全局防火墙规则集插入全局安全功能

中。当前为安全模块组态的防火墙组态将不受此步骤的影响。

上移 (Move up) 使用此项可在列表中将所选规则向上移动一个位置。或者，通过拖放的

方式移动所选规则。您可以选择多个条目。

这意味着将以更高的优先级处理移动的规则。
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快捷菜单中的条目 含义

下移 (Move down) 使用此项可将所选规则向下移动。或者，通过拖放的方式移动所选规则。

您可以选择多个条目。

这将导致以更低的优先级处理移动的规则。

为 IP 规则定义服务 (Define service 
for IP rules)

打开一个对话框，可在其中管理 IP 服务和服务组。

定义 MAC 数据包过滤规则

含义

利用 MAC 数据包过滤规则，可根据 MAC 帧进行过滤。 
在数据包过滤规则中，还可以回退到 MAC 服务的定义。

分配的全局防火墙规则显示为规则集形式。

菜单栏的操作员控制

菜单栏的操作员控制具有以下功能：

操作员控制元素 功能

启用防火墙

启用 MAC 规则编辑器。如果编辑器已启用，相应的规则可进行组态，

并会在加载过程中传送到模块。

上插规则

将规则插入到所选规则/所选规则集上方。要上插规则集，则必须选中

其第一行。

下插规则

将规则插入到所选规则/所选规则集下方。要下插规则集，则必须选中

其第一行。

上移

将所选规则/所选规则集上移一行。要移动规则集，则必须选中其第一

行。

下移

将所选规则/所选规则集下移一行。要移动规则集，则必须选中其第一

行。
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操作员控制元素 功能

展开规则集

展开显示现有规则集。

折叠规则集

折叠显示现有规则集。

输入 MAC 数据包过滤规则   
启用编辑器后，可通过以下参数组态 MAC 规则：

表格 1-32 MAC 规则：参数

参数 含义/注释 可用选项/值范围

操作 允许/禁止（启用/阻止） • Accept
允许符合定义的帧。

• Drop
阻止符合定义的帧。

• Reject
帧被拒绝，并且发送方收到相应消息。

对于因组态连接而自动生成且随后手动进行调整的防火墙规

则：

• Accept*
• Drop*

如果更改自动创建的连接规则，选择“*”选项后，STEP 7 
将不会重新创建并覆盖这些规则。

自/至 选择规则适用的通信方向。 在单独的部分中介绍。

• 对于 SCALANCE S 模块：MAC 数据包过滤方向 
SCALANCE S (页 622) 

• 对于 S7-300/S7-400/PC CP：S7-300-/S7-400-/PC-CP 
MAC 数据包过滤方向 (页 656) 

• 对于 S7-1200/S7-1500 CP：S7-1200/S7-1500 CP 的 
MAC 数据包过滤方向 (页 671) 

通信方向“站”包含 CP 的访问以及通过 CP 对 CPU 的访问。

默认情况下，将通信方向“站”和“隧道”归类为受信方

向。对于受信方向之间的通信，无需组态防火墙规则。
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参数 含义/注释 可用选项/值范围

源 MAC 地址 
(Source MAC 
address)

如果发送方在此指定帧的 MAC 地
址，则防火墙规则适用于这些

帧。如果不指定 MAC 地址，则防

火墙规则适用于“自”(From) 列
中选择的通信方向上的所有节点。

正确格式的 MAC 地址

目标 MAC 地
址

如果接收方在此指定帧的 MAC 地
址，则防火墙规则适用于这些

帧。如果不指定 MAC 地址，则防

火墙规则适用于“至”(To) 列中选

择的通信方向上的所有节点。

服务 可供使用的 MAC 服务或服务组的

选项。

注意：使用预定义服务前，请确

保其预定义参数符合您的要求。

下拉列表框显示可供选择的预定义和组态的服务和服务组。

这些参数显示在全局安全功能下的“防火墙 > 服务 > 为 MAC 
规则定义服务”(Firewall > Services > Define services for MAC 
rules) 中。

传输速度 
(Mbps) 
(Transmissio
n speed 
(Mbps))

传输速度限制 
只有选择“Accept”操作时才能输

入。

如果符合 Accept 规则且未超出该

规则允许的传输速度，则数据包

可通过防火墙。

CP 343-1 Adv./CP 443-1 Adv.，S7-1200-/S7-1500-CP：
0.001 ... 100 Mbps
CP 1628 和 SCALANCE S：0.001 ... 1000 Mbps
对于全局规则：0.001 ... 1000 Mbps
注意：如果在防火墙规则中为 S7-1200/S7-1500 CP 组态了

方向“从隧道到工作站”(From tunnel to station)，则无法指

定任何传输速度限制。

记录 启用和禁用对该规则的记录。如

果启用了记录功能，则将应用在

本地安全设置中组态的数据包过

滤记录功能设置。

• 启用

• 禁用（默认）

编号 为规则自动分配的编号。移动规

则时将重新计算编号。

 

注释 用于解释规则的空间 若注释标记为“AUTO”，则该注释是为自动连接规则创建的注

释。对于已创建的规则，可选择输入注释。
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表格 1-33 菜单命令的含义

按钮 含义

删除 删除所选择的规则或所选择的全局规则集。

有关删除全局定义和本地分配的规则集的注意事项：

如果在此删除一个规则集，将只取消对安全模块的分配。

另存为全局规则集（仅适用于本地

防火墙规则）

复制所选防火墙规则，并将其作为全局防火墙规则集插入全局安全功能

中。当前为安全模块组态的防火墙组态将不受此步骤的影响。

上移 使用此按钮，可将列表中所选择的规则或全局规则集向上移动一个位置。

或者，通过鼠标拖动的方式移动所选规则/规则集。您可以选择多个条目。

因此，会以更高的优先级处理所移动的规则/规则集。

下移 使用此按钮，可将列表中所选择的规则或全局规则集向下移动一个位置。

或者，通过鼠标拖动的方式移动所选规则/规则集。您可以选择多个条目。

因此，会以更低的优先级处理所移动的规则/规则集。

为 MAC 规则定义服务 打开一个对话框，可在其中管理 MAC 服务和服务组。

IP 数据包过滤器规则中的 IP 地址

在 IP 数据包过滤规则中输入 IP 地址

在 IP 数据包过滤规则中，输入 IP 地址的选项有以下几种：

• 不指定

该规则适用于所有 IP 地址。

• 指定一个 IP 地址

该规则仅适用于特定地址。

• 地址范围

该规则适用于该地址范围涵盖的所有 IP 地址。

在 IP 地址中指定有效位数，以此定义地址范围，格式如下：[IP 地址]/[要考虑的位数]
– 因此，[IP 地址]/24 表示过滤规则仅包括 IP 地址中 高有效 24 位。即，IP 地址的前三

个八位字节。

– [IP 地址 ]/25 表示过滤器规则中只适用于 IP 地址中前三个八位字节和第四个八位字节

的 高位。

• 地址区

对于源 IP 地址，可按以下格式输入地址范围：

[起始 IP 地址]-[结束 IP 地址]
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IPv4 地址  
IPv4 地址由 4 个十进制数组成，它们的取值范围为 0 到 255，相互之间以句点分隔。

表格 1-34 IPv4 地址中地址范围的示例   

源 IP 地址或目标 IP 地
址

地址范围 地址

数量*)

  从 至  
192.168.0.0/16 192.168.0.0 192.168.255.255 65.536
192.168.10.0/24 192.168.10.0 192.168.10.255 256
192.168.10.0/25 192.168.10.0 192.168.10.127 128
192.168.10.0/26 192.168.10.0 192.168.10.63 64
192.168.10.0/27 192.168.10.0 192.168.10.31 32
192.168.10.0/28 192.168.10.0 192.168.10.15 16
192.168.10.0/29 192.168.10.0 192.168.10.7 8
192.168.10.0/30 192.168.10.0 192.168.10.3 4
*) 注：请注意，网络地址和广播地址不可作为地址范围中网络节点的 IP 地址。   

IPv6 地址 
IPv6 地址由 8 个字段组成，每个字段均包含 4 个十六进制数（总共 128 位）。各字段之间

由冒号分隔。

示例：fd00:ffff:ffff:ffff:ffff:ffff:2f33:8f21
规则/简化规范：

• 字段开头的零可以省略。

示例：除了 2001:0db8:2426:08d3:1457:8a2e:0070:7344，还可使用简化形式 
2001:db8:2426:8d3:1457:8a2e:70:7344。

• 如果一个或多个字段的值为 0（或 0000），则可使用缩写形式。

示例：除了 2001:0db8:0:0:0:0:1428:57ab，还可使用简化形式 2001:db8::1428:57ab。
为确保唯一性，此缩写形式在整个地址中仅可使用一次。
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• 以句点分隔的十进制表示法

后 2 个字段或 4 个字节可通过句点分隔的常规十进制表示法表示。

示例：IPv6 地址 fd00::ffff.125.1.0.1 相当于 fd00::ffff:7d01:1。
• IP 数据包过滤规则中的地址范围表示法：IPv6 地址可采用与 IPv4 地址相同的方式，以地

址范围的形式表示。

示例：条目“2001:0db8:85a3:08d3:1319:8a2e:0:0/96”可覆盖从 
2001:0db8:85a3:08d3:1319:8a2e:0:0 至 2001:0db8:85a3:08d3:1319:8a2e:ffff:ffff 的
所有 IPv6 地址。

执行模块特定的日志设置

日志设置 - 概述

模块特定的功能

某些记录功能只适用于特定安全模块。

组态中的日志设置

此处设置的日志设置通过组态加载到模块中，并在安全模块启动时生效。

必要时，可以在在线功能中限制组态的数据包过滤日志设置。例如，如果您已对 IP 和 MAC 
记录进行了组态，则可以使用在线功能指定只显示 IP 记录。

记录过程和事件类别

此处，可指定应该记录哪些数据。因此，只要将组态下载到安全模块中，就应启用记录功能。

在组态过程中，还应选择一个或两个可用的记录过程：

• 本地记录

• 网络 Syslog
在两种记录过程中，安全模块会识别以下三种类型的事件：

• 数据包过滤事件

• 审计事件

• 系统事件
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组态本地记录

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“Log settings > Local log memory”条目。
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组态本地记录

表格 1-35 本地记录 - 日志事件的设置

日志事件 含义 注释

数据包过滤日志（防火墙） 数据包过滤日志记录了数据通信

的特定数据包。只有在数据包与

组态的数据包过滤规则（防火

墙）相匹配或者采用了基本保护

（损坏或无效的数据包）时，才会

记录该数据包。只有在启用了对

数据包过滤规则的记录时才生效。

在“Packets to be logged”下拉列表

中，可以指定要记录的数据包：

• “所有数据包”：记录组态的防

火墙规则适用的数据包。此

外，会记录按照组态的 Accept 
规则通过防火墙的数据包的所

有响应数据包。

• “状态生成的数据包”（仅适用

于 SCALANCE S V3 及更高版

本）：记录的数据包只有已组

态的防火墙规则（标准模式或

高级模式）适用并且 初在防

火墙中生成状态的数据包。不

会记录使用此防火墙状态通过

防火墙的数据包。

数据包过滤日志数据不能保持

数据存储在安全模块中的易失性存储器

中，因此，关闭电源后数据不再可用。对

于保持性存储，还可将“Online & 
diagnostics”对话框中显示的日志数据保

存到文件中。

审计日志 审计事件的记录功能始终启用。

记录的信息总是存储在环形缓冲

区中。

审计日志会自动记录安全相关的

事件，例如激活或禁用数据包记

录或将组态下载到安全模块等用

户操作。

审计日志数据具有保持性。

数据存储在安全模块中的保持性存储器

中，因此，关闭电源后数据仍然可用。

有关 CP 的注意事项：

审计日志文件不会保留在 CP 中。因此，

应使用 Syslog 服务器备份该数据。
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日志事件 含义 注释

系统日志 系统日志会自动记录连续的系统

事件，例如启动一个进程或用户

尝试登录失败事件。

选择“Log settings > System 
events”条目可组态事件过滤器和

电缆诊断功能。

系统日志数据不具有保持性

数据存储在安全模块中的易失性存储器

中，因此，关闭电源后数据不再可用。对

于保持性存储，还可将“Online & 
diagnostics”对话框中显示的日志数据保

存到文件中。

表格 1-36 本地记录 - 已记录数据的存储

存储 含义

环形缓冲区 到达缓冲区结尾时，记录会在缓冲区的起始处继续进行，并覆盖

早的条目。

一次性缓冲区 缓冲区已满时即停止记录。

组态系统事件

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“日志设置 > 系统事件”(Log settings > System events) 条目。

过滤系统事件

在该对话框中，设置系统事件的过滤级别。默认情况下，将设置以下值：

• SCALANCE S：3 级（错误）

• CP：3 级（错误）

记录与所选过滤级别具有相同优先级和具有比所选过滤级别更高优先级的系统事件。过滤级

别的值越低，优先级越高，因此记录的事件更少。

所选过滤级别的优先级必须与在电缆诊断中设置的严重级别相同或低于该严重级别；请参见

“设置线路诊断的参数”表（不适用于 CP）。

建议：选择“错误”作为过滤级别或具有更高优先级的过滤级别，以防记录常规非关键性事

件。
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有关 CP 的注意事项

对于 CP，只选择 3 级或 6 级，因为只为 CP 生成了这两个级别的事件。

• 如果选择了 3 级，则会输出 0 级到 3 级的错误消息。

• 如果选择 6 级，则将输出 0 到 6 级的错误消息。

系统事件的属性 - 线路诊断（仅适用于 SCALANCE S）
线路诊断将生成特殊的系统事件。达到可选的错误帧百分比时，会生成系统事件。该系统事

件将被分配在该对话框中设置的严重程度和设施。

表格 1-37 设置线路诊断的参数

功能/选项/参数 含义

启用 启用和禁用记录

限值 可选的错误帧百分比，表示触发系统事件时的限值。

设施 从下拉列表中选择能够识别要记录的系统事件的设施。

严重程度 使用该严重程度，可相对于其它系统事件的严重程度偏重于线

路诊断的系统事件。

说明

线路诊断系统事件的严重程度

线路诊断系统事件的严重程度不得低于为过滤器设置的严重程度。如果严重程度较低，这些

事件将无法通过过滤器，并且不会被记录。

组态网络 Syslog

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“Log settings > Network Syslog”条目。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 519



组态网络 Syslog

表格 1-38 网络 Syslog - 基本设置

选项/参数  
Enable network Syslog 启用和禁用将记录事件传送到 Syslog 服务器的功能。

Syslog server 输入 Syslog 服务器的 IPv4/IPv6 地址或 FQDN。需要有 DNS 组态才

能使用 FQDN。

必须可通过所指定地址的安全模块访问 Syslog 服务器，或者使用

本地安全设置的“Routing”条目下的路由器组态（如果适用）。如

果无法访问 Syslog 服务器，则不会发送 Syslog 消息。可根据相应

的系统报警判断这种操作状态。要再次激活发送 Syslog 信息，则

必须更新路由信息并重新启动安全模块。

Enable event classes 启用要传送到 Syslog 服务器的事件的类别。可以根据 Severity 并
根据其来源使用 Facility 对数据包过滤和审计事件进行分类。

Module name 将显示模块名称，该名称无法在此处进行更改。

说明

记录事件的非安全传送

记录事件将以明文形式传送到 Syslog 服务器。使用 Syslog 服务器时应该考虑到这一点。
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表格 1-39 网络 Syslog - 日志事件的设置

日志事件 组态 注释

数据包过滤事件（防火墙） 数据包过滤日志记录了数据通信的

特定数据包。只有在数据包与组态

的数据包过滤规则（防火墙）相匹

配或者采用了基本保护（损坏或无

效的数据包）时，才会记录该数据

包。只有对数据包过滤规则激活了

记录功能时才生效。

可以通过设置报警工具和严重程

度，根据 Syslog 报警来源和严重

程度等级进行分类。并通过下拉列

表进行分配。在此设置的严重程度

和报警工具将分配给每个事件。

选择的值取决于 Syslog 服务器中的评估。

如果保留“默认”值设置，安全模块将指

定在显示事件时同时显示报警工具和严重

程度。

审计事件 审计日志会自动记录安全相关的事

件，例如激活或禁用数据包记录或

将组态下载到安全模块等用户操

作。

可通过下拉列表分配严重程度和报

警工具。在此设置的严重程度和报

警工具将分配给每个事件。

选择的严重程度和设施的值取决于 
Syslog 服务器中的评估。

如果保留“default”值设置，安全模块将指

定在显示事件时同时显示报警工具和严重

程度。

系统事件 系统日志会自动记录连续的系统事

件，例如启动一个进程或用户尝试

登录失败事件。

在本地安全设置中选择“Log settings > 
System events”条目，以组态事件过滤器

和电缆诊断功能。

安全模块用作路由器

路由设置概述

含义   
如果在路由模式下运行安全模块，则连接到内部接口和外部接口的网络将转换为单独的子网。

无论何种模式，DMZ 接口（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）均以路由模式连接。路由

模式下，将转发用于子网中现有 IP 地址的帧。同时将应用该传输方向的防火墙规则。
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可使用以下附加选项：

• 设置特定路由 - 可以在本地安全设置中的“路由”(Routing)（仅 SCALANCE S）下进行设

置，请参见 指定路由 (页 625)。
• 使用标准路由器 - 可在本地安全设置中通过“外部接口 [P1] 红色”(External interface [P1] 

red)、“内部接口 [P2] 绿色”(Internal interface [P2] green) 或“DMZ 接口 [P3] 黄色”(DMZ 
interface [P3] yellow)（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）进行设置，请参见 组态 IP 
地址参数 (页 595)。
每个安全模块上 多可使用一台标准路由器。

• NAT/NAPT 路由 - 可通过本地安全设置中的“NAT/NAPT”（仅适用于 SCALANCE S 和 CP 
343-1 Adv./CP 443-1 Adv.）进行设置。

启用路由模式（仅 SCALANCE S 模块需要）

在此模式中，需要在本地安全设置中组态内部 IP 地址和内部子网掩码，以便对内部子网中

的路由器进行寻址。不属于同一个子网的所有网络请求都会由安全模块转发到不同的子网。

注意：与安全模块的网桥模式相反，在路由模式下 VLAN 标签会丢失。

1. 在本地安全设置的“模式”(Mode) 下选择“路由模式”(Routing mode) 选项。

2. 在本地安全设置中，输入一个内部 IP 地址和一个内部子网掩码，用于寻址“内部接口 [P2] 绿
色 > 以太网地址”(Internal interface [P2] green > Ethernet addresses) 下输入框内所输入的内
部子网中的路由器。

NAT/NAPT 概述

要求

• 安全模块处于路由模式，或 DMZ 接口已激活（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）。

• 由于会为 NAT/NAPT 规则自动生成防火墙规则来启用在组态的地址转换方向上的通信，因

此必须为安全模块启用高级防火墙模式和 IP 规则编辑器中的防火墙。有关详细信息，请

参见 NAT/NAPT 路由器与防火墙之间的关系 (页 536)部分。

如何访问该功能   
1. 选择要编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“NAT/NAPT”条目。

3. 使用“打开编辑器”(Open editor) 按钮调用相应的编辑器。

4. 需要时，根据 NAT（Network Address Translation，网络地址转换）或 NAPT（Network 
Address Port Translation，网络地址端口转换）组态地址转换。
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使用 NAT（网络地址转换）进行地址转换

NAT 是一种在两个地址空间内转换地址的程序。

主要任务是将私有地址转换为公共地址；换句话说，转换为在 Internet 上使用甚至路由的 IP 
地址。这样，内部网络的 IP 地址便不会被外部网络的外部得知。内部节点仅通过地址转换列表

（NAT 表）中指定的外部 IP 地址对外部网络可见。如果外部 IP 地址不是安全模块的地址并且

内部 IP 地址是唯一的，这称为 1:1 NAT。利用 1:1 NAT，内部地址转换为该外部地址时无需

端口转换。否则，会使用 n:1 NAT。

使用 NAPT（网络地址端口转换）进行地址转换

使用 NAPT 进行地址转换会将目标地址和目标端口更改为通信关系（端口转发）。

会转换来自外部网络或 DMZ 网络并将用于安全模块 IP 地址的帧。如果帧的目标端口与“源

端口”(Source port) 列中指定的其中一个值相同，则安全模块会替换 NAPT 表的相应行中指

定的目标 IP 地址和目标端口。回复时，安全模块将初始帧中包含的目标 IP 地址和目标端口

的值用作源 IP 地址和源端口。

与 NAT 的区别是，此协议可以同时转换端口。不存在 1:1 的 IP 地址转换。此时，只有一个

公共 IP 地址转换为一系列私有 IP 地址外加端口号。

VPN 隧道中的地址转换

对通过 VPN 隧道建立的通信关系，可使用 NAT/NAPT 进行地址转换。SCALANCE S612/S623/
S627-2M V4 型的连接伙伴支持该地址转换。

有关在 VPN 隧道中进行地址转换的详细信息，请参见以下部分：

• NAT/NAPT 路由 (页 524)
• 在 VPN 隧道中使用 NAT/NAPT 进行地址转换 (页 536)

一致性检查 - 必须遵守这些规则

此外，请记住以下规则，以获得一致的条目：

• 内部接口的 IP 地址不得在 NAT/NAPT 表中使用。

• NAT/NAPT 地址转换列表中使用的 IP 地址不能是组播地址或广播地址。 
• 为 NAPT 转换分配的外部端口的范围在 0 到 65535 之间（含 65535）。

端口 123 (NTP)、端口 443 (HTTPS)、端口 514 (Syslog)、端口 161 (SNMP)、端口 67+68 
(DHCP) 和端口 500+4500 (IPsec) 在安全模块上已激活相关服务时除外。

• 安全模块的外部 IP 地址或 DMZ 接口的 IP 地址只能在操作“源 NAT”的 NAT 表中使用。
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• 检查 NAT 表中的重复项

在“目标 NAT”、“源 NAT + 目标 NAT”或“双 NAT”方向上使用的外部 IP 地址或 DMZ 网
络中的 IP 地址只能在各个指定的方向上使用一次。

• 检查 NAPT 表中的重复项：每个接口只能输入一次源端口号。

• 内部 NAPT 端口的范围可在 0 到 65535 之间（含 65535）。

参见

路由设置概述 (页 521)

NAT/NAPT 路由

使用 NAT 进行地址转换

菜单栏中提供以下控制元素：

操作员控制元素 功能

启用 NAT
启用 NAT 规则编辑器。如果编辑器已启用，相应的规则可进行组态，

并会在加载过程中传送到模块。

由于会为 NAT 规则自动生成 IP 规则来启用在组态的地址转换方向上

的通信，因此仅当通过有效 IP 防火墙启用高级防火墙模式时才能启用 
NAT 规则编辑器。

上插规则

将规则插入到所选规则/所选规则集上方。要上插规则集，则必须选中

其第一行。

下插规则

将规则插入到所选规则/所选规则集下方。要下插规则集，则必须选中

其第一行。

上移

将所选规则/所选规则集上移一行。要移动规则集，则必须选中其第一

行。

下移

将所选规则/所选规则集下移一行。要移动规则集，则必须选中其第一

行。
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操作员控制元素 功能

展开规则集

展开显示现有规则集。

折叠规则集

折叠显示现有规则集。

分离

将所选行转换为单独的一条或多条规则。如果选择的是规则集的第一

行，则规则集的所有规则都会转换为单独的规则。如果选择的是规则

集中包含的一个规则，则该规则会转换为一条单独的规则。除此之外，

规则集的以下规则也会转换为一个单独的规则集。

创建 NAT 规则以后，相应的防火墙规则会在高级防火墙模式下生成并显示，请参见以下部

分：

NAT/NAPT 路由器与防火墙之间的关系 (页 536)
如果外部接口或 DMZ 接口的 PPPoE 已激活，则不能通过操作“目标 NAT”将外部接口或 DMZ 
接口选为朝向方向。组态操作“源 NAT”时，不能在“源转换”(Source translation) 输入框中

输入 IP 地址，因为此地址会在运行期间动态获得。

可能的 NAT 地址转换

下表列出了使用 NAT 进行地址转换的输入选项。 

操作“目标 NAT”-“Redirect”
可在以下方向执行操作“目标 NAT”：
• 外部到内部

如果安全模块（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）的 DMZ 接口已激活，还可以在以下

方向上执行操作“目标 NAT”：
• 外部到 DMZ
• DMZ 到内部

• DMZ 到外部
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如果 SCALANCE S 模块（仅适用于 SCALANCE S612/S623/S627-2M V4 及更高版本）在 VPN 
组中并且启用了隧道接口，还可以在以下方向上执行“目标 NAT”(Destination NAT) 操作：

• 隧道到内部

• 隧道到外部

• 隧道到 DMZ（仅当 DMZ 接口激活时）

例如，以下规则适用于“外部到内部”方向：检查从外部网络进入的帧，看其目标 IP 地址

是否与“目标 IP 地址”(Destination IP address) 输入框中指定的 IP 地址匹配。如果匹配，则

将该帧的目标 IP 地址替换为“目标转换”(Destination translation) 输入框中指定的 IP 地址，

将该帧转发到内部网络。此时，可以通过外部地址从外部网络访问内部网络。

下表列出了操作“目标 NAT”所需的输入。

功能框 可能的条目 含义

源 IP 地址 与此操作无关。 -
源转换 与此操作无关。 -
目标 IP 地址 源网络中的 IP 地址 源网络中的目标 IP 地址，通过该地址可以访问目

标网络中的 IP 地址。目标 IP 地址不得与源网络

中安全模块的 IP 地址匹配。

如果帧中的目标 IP 地址与输入的地址匹配，那么

将用目标网络中的相应 IP 地址替换该地址。

指定的目标 IP 地址将成为别名地址。这意味着，

指定的 IP 地址也将注册为所选接口的 IP 地址。

确保别名地址不会在网络中引起 IP 地址冲突。安

全模块的别名 IP 地址显示在相应接口的“别名 IP 
地址”(Alias IP addresses) 条目下。

目标转换 目标网络中的 IP 地址 目标 IP 地址由此处指定的 IP 地址替换。

编号 - STEP 7 分配的连续编号，用于引用 STEP 7 根据 
NAT 规则生成的防火墙规则。

操作“源 NAT”-“Masquerading”
可在以下方向执行操作“源 NAT”：
• 内部到外部
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如果安全模块（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）的 DMZ 接口已激活，还可以在以下

方向上执行操作“源 NAT”：
• 内部到 DMZ
• 外部到 DMZ
• DMZ 到外部

如果 SCALANCE S 模块（仅适用于 SCALANCE S612/S623/S627-2M V4 及更高版本）在 VPN 
组中并且启用了隧道接口，还可以在以下方向上执行“源 NAT”(Source NAT) 操作：

• 内部到隧道

• 外部到隧道

• DMZ 到隧道（仅当 DMZ 接口激活时）

例如，以下规则适用于“内部到外部”方向：检查从内部网络进入的帧，看其源 IP 地址是否与

“源 IP 地址”(Source IP address) 输入框中指定的 IP 地址匹配。如果两者匹配，则将带有“源

转换”(Source translation) 输入框中所指定外部 IP 地址的帧转发到外部网络，作为新的源 IP 
地址。在外部网络中，外部 IP 地址有效。

下表列出了操作“源 NAT”所需的输入。

功能框 可能的条目 含义

源 IP 地址 源网络中的 IP 地址 指定节点的源 IP 地址由“源转换”(Source 
translation) 输入框中指定的 IP 地址替换。

源网络中的 IP 地址范围/IP 地址段 IP 地址范围/IP 地址段的 IP 地址由“源转换”(Source 
translation) 输入框中指定的 IP 地址替换。

* 源网络中所有节点的 IP 地址由“源转换”(Source 
translation) 输入框中指定的 IP 地址替换。

源转换 目标网络中的 IP 地址

 
将该 IP 地址条目作为新的源 IP 地址。

如果此处输入的 IP 地址不是安全模块的 IP 地址，

则会成为别名地址。这意味着，指定的地址还将注

册为所选接口的 IP 地址。确保别名地址不会在网络

中引起 IP 地址冲突。安全模块的别名 IP 地址显示

在相应接口的“别名 IP 地址”(Alias IP addresses) 条
目下。

目标 IP 地址 与此操作无关。 -
目标转换 与此操作无关。 -
编号 - STEP 7 分配的连续编号，用于引用 STEP 7 根据 

NAT 规则生成的防火墙规则。
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说明

可以在目标网络中将地址转换组态为模块的 IP 地址，因为所有帧都是从源网络进入目标网络。

安全模块还为每个帧分配端口号。这是一种 n:1 的 NAT 地址转换，通过此转换，源网络的

多个 IP 地址将转换为目标网络的一个 IP 地址。

例如，输入以下适用于“内部到外部”方向的参数：

• 操作：“源 NAT”
• 从：“内部”

• 到“外部”

• 源 IP 地址：“*”
• 源转换：安全模块的外部 IP 地址

操作“源 NAT + 目标 NAT”-“1:1-NAT”
可在以下方向执行操作“源 NAT + 目标 NAT”：
• 内部到外部

如果安全模块（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）的 DMZ 接口已激活，还可以在以下

方向上执行操作“源 NAT + 目标”：

• 内部到 DMZ
• 外部到 DMZ
• DMZ 到外部

如果 SCALANCE S 模块（仅适用于 SCALANCE S612/S623/S627-2M V4 及更高版本）在 VPN 
组中并且启用了隧道接口，还可以在以下方向上执行“源 NAT + 目标 NAT”(Source-NAT + 
Destination-NAT) 操作：

• 外部到隧道

• 内部到隧道

• DMZ 到隧道（仅当 DMZ 接口激活时）

例如，以下规则适用于“内部到外部”方向：从内部访问外部时，执行操作“源 NAT”。从

外部访问内部时，执行操作“目标 NAT”。
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下表列出了操作“源 NAT + 目标 NAT”所需的输入:

功能框 可能的条目 含义

源 IP 地址 源网络中的 IP 地址 组态始终在源 NAT 方向上指定。STEP 7 随后会

自动插入目标 NAT 方向的 IP 地址。源转换 目标网络中的 IP 地址

目标 IP 地址 与此操作无关。

目标转换 与此操作无关。

编号 - STEP 7 分配的连续编号，用于引用 STEP 7 根据 
NAT 规则生成的防火墙规则。

操作“双 NAT”
对于 SCALANCE S 模块，可在以下方向上执行操作“双 NAT”：
• 内部到外部

• 外部到内部

如果安全模块（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）的 DMZ 接口已激活，还可以在以下

方向上执行操作“双 NAT”：
• 内部到 DMZ
• 外部到 DMZ
• DMZ 到内部

• DMZ 到外部

各个方向上的源和目标 NAT 始终同时进行。

例如，以下规则适用于“外部到内部”方向：从外部访问内部时，替换外部节点的源 IP 地址

（源 NAT）。访问内部网络还使用“目标 IP 地址”(Destination IP address) 输入框中指定的外

部 IP 地址（目标 NAT）。

例如，使用目标 NAT 为要访问的设备输入标准路由器而非安全模块时，可以使用此操作。这

时，此设备的响应帧不发送到已输入的标准路由器，而是发送到相应的安全模块接口。
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下表列出了操作“双 NAT”所需的输入：

功能框 可能的条目 含义

源 IP 地址 源网络中的 IP 地址 源网络中节点的 IP 地址

源转换 - 源 NAT 的地址始终转换为目标网络

中安全模块的 IP 地址。因此，无法

组态“源转换”(Source translation) 
输入框。

目标 IP 地址 源网络中的 IP 地址 源网络中的目标 IP 地址，通过该地

址可以访问目标网络中的 IP 地址。

如果帧的目标 IP 地址与输入的 IP 地
址匹配，那么将用“目标转

换”(Destination translation) 输入框

中指定的 IP 地址替换该 IP 地址。

如果此处输入的 IP 地址不是安全模

块的 IP 地址，则会成为别名地址。

这意味着，指定的地址还将注册为

所选接口的 IP 地址。确保别名地址

不会在网络中引起 IP 地址冲突。安

全模块的别名 IP 地址显示在相应接

口的“别名 IP 地址”(Alias IP 
addresses) 条目下。

目标转换 目标网络中的 IP 地址 目标 IP 地址由此处指定的 IP 地址替

换。 
编号 - STEP 7 分配的连续编号，用于引用 

STEP 7 根据 NAT 规则生成的防火墙

规则。

高级 NAT 编辑器

选择一个 NAT 规则后，在巡视窗口的“属性 > 常规”(Properties > General) 中，会显示高级 
NAT 编辑器，用于对端口和 IP 地址的地址范围进行简单组态。在该编辑器中进行的更改会

应用到所选 NAT 规则中。除此之外，可在高级 NAT 编辑器中复制所选 NAT 规则和 NAT 规则

集。要复制 NAT 规则集，必须选中该规则集的第一行。通过修改为 NAT 规则调整生成的 IP 规
则，可指定使用哪些已复制的 NAT 规则。以下部分通过示例介绍高级 NAT 编辑器中地址范

围的组态。
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在高级 NAT 编辑器中组态地址范围

可在文本框“起始地址”(From) 和“结束地址”(To) 列中组态地址范围。如果为一个 NAT 规则

组态了多个地址范围，每种情况下的地址数必须匹配。组态地址范围后，STEP 7 会通过所选 
NAT 规则（包含每个地址的对应 NAT 规则）创建一个 NAT 规则集。

另一种方法是，在端口的文本框中，可将占位符“*”用在“结束地址”(To) 栏中。在此情况下，

会根据其它 NAT 参数形成受影响的端口范围和 NAT 规则。

使用 NAPT 进行地址转换

菜单栏中提供以下控制元素：

操作员控制元素 功能

激活 NAPT
启用 NAPT 规则编辑器。如果编辑器已启用，相应的规则可进行组态，并会在加载过程中

传送到模块。选择 NAPT 规则后，巡视窗口的“属性 > 常规”(Properties > General) 选项卡

中会提供高级 NAPT 设置编辑器。

上插规则

将规则插入到所选规则/所选规则集上方。要上插规则集，则必须选中其第一行。

下插规则

将规则插入到所选规则/所选规则集下方。要下插规则集，则必须选中其第一行。

上移

将所选规则/所选规则集上移一行。要移动规则集，则必须选中其第一行。

下移

将所选规则/所选规则集下移一行。要移动规则集，则必须选中其第一行。

展开规则集

展开显示现有规则集。

折叠规则集

折叠显示现有规则集。

分离

将所选行转换为单独的规则。如果选择的是规则集的第一行，则规则集的所有规则都会转

换为单独的规则。如果选择的是规则集中包含的一个规则，则该规则会转换为单独的规则。

除此之外，规则集的以下规则也会转换为单独的规则集。

创建 NAPT 规则以后，相应的防火墙规则会在高级防火墙模式下生成并显示，请参见以下部

分：

NAT/NAPT 路由器与防火墙之间的关系 (页 536)
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可在以下方向上使用 NAPT 执行 IP 地址转换：

• 外部到内部

如果安全模块（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）的 DMZ 接口已激活，还可以在以下

方向上使用 NAPT 执行 IP 地址转换：

• 外部到 DMZ
• DMZ 到内部

• DMZ 到外部

如果 SCALANCE S 模块（仅适用于 SCALANCE S612/S623/S627-2M V4 及更高版本）在 VPN 
组中并且启用了隧道接口，还可以在以下方向上使用 NAPT 执行 IP 地址转换：

• 隧道到内部

• 隧道到外部

• 隧道到 DMZ（仅当 DMZ 接口激活时）

例如，以下规则适用于“外部到内部”方向：将用于安全模块外部 IP 地址的帧和用于“虚

拟端口”(Virtual port) 列中所输入端口的帧转发到内部网络中指定的目标 IP 地址和指定的目

标端口。

将帧转发至目标网络所用的 IP 地址显示在“虚拟 IP 地址”(Virtual IP address) 列。如果方向

起始为外部，该地址为安全模块的外部 IP 地址；如果方向起始为 DMZ，该地址为安全模块 
DMZ 接口的 IP 地址。

下表列出了“NAPT”选项卡中使用 NAPT 进行地址转换所需的输入。

功能框 可能的条目 含义

虚拟端口 TCP/UDP 端口或端口范围

输入端口范围的示例：78:99
源网络中的节点可以通过该端口号将帧发送到目标网络

中的节点。

目标 IP 地址 目标网络中的 IP 地址 将用于源网络中安全模块 IP 地址的帧和用于“虚拟端

口”(Virtual port) 框中所指定 TCP/UDP 端口的帧转发到此

处指定的 IP 地址。

目标端口 TCP/UDP 端口 向其转发来自源网络的帧的端口号。

协议 • TCP+UDP
• TCP
• UDP

为指定的端口号选择协议系列

编号 - STEP 7 分配的连续编号，用于引用 STEP 7 根据 NAPT 规
则生成的防火墙规则。
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高级 NAPT 编辑器

选择一个 NAPT 规则后，高级 NAPT 编辑器会出现在巡视窗口的“属性 > 常规”(Properties > 
General) 中，并用于对端口和 IP 地址的地址范围进行简单组态。在该编辑器中进行的更改

会应用到所选 NAPT 规则中。除此之外，所选 NAPT 规则和 NAPT 规则集可复制到高级 NAPT 
编辑器中。要复制 NAPT 规则集，则必须选中其第一行。可通过调整为 NAPT 规则生成的 IP 
规则指定使用哪一已复制 NAPT 规则。以下部分通过示例介绍高级 NAPT 编辑器中地址范围

的组态。

高级 NAPT 编辑器中地址范围的组态

可在文本框“起始地址”(From) 和“结束地址”(To) 列中组态地址范围。如果为 NAPT 规则组

态了多个地址范围，每种情况下的地址数必须匹配。组态地址范围后，STEP 7 会通过所选 
NAPT 规则（包含每个地址的对应 NAPT 规则）创建 NAPT 规则集。

下例介绍了虚拟端口、目标 IP 地址和目标端口的地址范围组态。

图 1-26 高级 NAPT 编辑器：示例 1

另一种方法是，在端口的文本框中，可将占位符“*”用在“结束地址”(To) 栏中。在此情况下，

会根据其它 NAPT 参数形成受影响的端口范围和 NAPT 规则。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 533



下例中，虚拟端口和目标端口的端口范围是由 STEP 7 确定的：

图 1-27 高级 NAPT 编辑器：示例 2

要为 NAPT 规则集的每个 NAPT 规则组态相同的端口范围，可在“起始端口”(From) 栏中指

定虚拟端口端口范围的起始端口和结束端口，两者以冒号分隔。对于目标端口，则不能指定

此类端口范围。冒号后的占位符“*”解释为 大值 65535。
下例中，为 NAPT 规则集的每个 NAPT 规则使用带注释的端口范围。
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图 1-28 高级 NAPT 编辑器：示例 3（NAPT 规则）

在示例 3 中，每个 NAPT 规则的虚拟 IP 地址和虚拟端口都完全相同。在这种情况下，使用

哪一 NAPT 规则是由 STEP 7 为 NAPT 规则创建的防火墙规则的优先级决定的。为 NAPT 规则

创建的编号为 NAPT_1.1 的防火墙规则的优先级 高。

图 1-29 高级 NAPT 编辑器：示例 3（防火墙规则）

为此，将用于 IP 地址 192.168.0.1 以及范围在 85...90 的端口的所有帧都会转发到目标 IP 地
址 192.168.1.5 和目标端口 95。
为了对虚拟 IP 地址相同、虚拟端口/端口范围相同的 NAPT 规则进行唯一标识，可在相关 IP 规
则中组态源 IP 地址。源 IP 地址随后决定使用哪一 NAPT 规则。
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图 1-30 高级 NAPT 编辑器：示例 3 补充内容

在 VPN 隧道中使用 NAT/NAPT 进行地址转换

模块特定的功能

在 VPN 隧道中使用 NAT/NAPT 进行地址转换仅适用于 SCALANCE S612/S623/S627-2M V4 模
块及更高版本，请参见

在 VPN 隧道中使用 NAT/NAPT 进行地址转换 (页 626)部分：

NAT/NAPT 路由器与防火墙之间的关系

含义

在创建 NAT/NAPT 规则后，STEP 7 自动生成防火墙规则，启用在组态的地址转换方向上的通

信。所生成的防火墙规在高级防火墙模式中显示为防火墙规则集，并可根据需要对其进行扩展

（附加 IP 地址/IP 地址范围/IP 地址段、服务、传输速度）。此外，应就优先级和位置等对自

动生成的防火墙规则进行检查。如果规则列表里还存在优先级高于自动生成的防火墙规则的

手动组态的防火墙规则，在某些情况下将不执行 NAT/NAPT。
如果存在多个相同的 NAT/防火墙规则对，则由防火墙规则列表中的优先级决定所使用的规则。

无法更改 STEP 7 生成的防火墙参数。取消激活 NAT/NAPT 后，将禁用 STEP 7 生成的防火墙

规则。

为指明 NAT/NAPT 规则和对应的防火墙规则之间的关系，相关规则以对应的连续编号进行标

识。

在为 NAT/NAPT 规则自动生成的防火墙规则中，无法禁用“状态”(Stateful) 复选框。
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下表给出了为 SCALANCE S 模块的 NAPT 规则生成的防火墙规则背后的体系。

表格 1-40 NAT 地址转换和 SCALANCE S 模块的相应防火墙规则

NAT 操作 所创建的防火墙规则

操作 从 至 源 IP 地址 
(Source IP 
address)

目标 IP 地址

目标 NAT Accept 源网络 目标网络 - 在“目标 IP 地
址”(Destination 
IP address) 输入

框中指定的 IP 地
址

源 NAT Accept 源网络 目标网络 在“源 IP 地
址”(Source IP 
address) 输入框

中指定的节点 IP 
地址

-

源 NAT + 目标 
NAT

Accept 源网络 目标网络 在“源 IP 地
址”(Source IP 
address) 输入框

中指定的节点 IP 
地址

-

Accept 目标网络 源网络 - 由 STEP 7 插入到

“目标 IP 地
址”(Destination 
IP address) 输入

框中的 IP 地址

双 NAT Accept 源网络 目标网络 在“源 IP 地
址”(Source IP 
address) 输入框

中指定的节点 IP 
地址

在“目标 IP 地
址”(Destination 
IP address) 输入

框中指定的 IP 地
址

Accept 源网络 目标网络 在“源 IP 地
址”(Source IP 
address) 输入框

中指定的节点 IP 
地址

在“目标转

换”(Destination 
translation) 输入

框中指定的节点 
IP 地址
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下表给出了为 CP 343-1 Adv./CP 443-1 Adv. 的 NAT 规则生成的防火墙规则背后的体系。

表格 1-41 NAT 地址转换和 CP 343-1 Adv./CP 443-1 Adv. 的相应防火墙规则

NAT 操作 所创建的防火墙规则

操作 从 至 源 IP 地址 
(Source IP 
address)

目标 IP 地址

目标 NAT Drop 外部 站 - 外部网络中安全

模块的 IP 地址

Accept 外部 任意 - 在“目标转

换”(Destination 
translation) 输入

框中指定的节点 
IP 地址

源 NAT Accept 任意 外部 在“源转

换”(Source 
translation) 输入

框中指定的 IP 地
址

-

源 NAT + 目标 
NAT

Accept 任意 外部 在“源转

换”(Source 
translation) 输入

框中指定的 IP 地
址

-

Drop 外部 站 - 外部网络中安全

模块的 IP 地址

Accept 外部 任意 - 由 STEP 7 插入到

“目标转

换”(Destination 
translation) 输入

框中的节点 IP 地
址
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下表给出了为 SCALANCE S 模块的 NAPT 规则生成的防火墙规则背后的体系。

表格 1-42 NAPT 转换和为 SCALANCE S 模块创建的防火墙规则

所创建的防火墙规则

操作 从 至 源 IP 地址 
(Source IP 
address)

目标 IP 地址 服务

Accept 源网络 目标网络 - 源网络中安全

模块的 IP 地址

[Service_NAPT_r
ule]

下表给出了为 CP 343-1 Adv./CP 443-1 Adv. 的 NAPT 规则生成的防火墙规则背后的体系。

表格 1-43 NAPT 转换和为 CP 343-1 Adv./CP 443-1 Adv. 创建的防火墙规则

创建的防火墙规则

操作 从 至 源 IP 地址 
(Source IP 
address)

目标 IP 地址 服务

Drop 外部 站 - 外部网络中安

全模块的 IP 地
址

[Service_NAPT_r
ule]

Accept 外部 任意 - 外部网络中安

全模块的 IP 地
址

[Service_NAPT_r
ule]

状态数据包检查

防火墙和 NAT/NAPT 路由器支持“状态数据包检查”机制。因此，回复帧可以通过 NAT/NAPT 
路由器和防火墙，而不需要将其地址额外包含在防火墙规则和 NAT/NAPT 地址转换中。

NAT/NAPT 路由器与用户特定防火墙之间的关系

模块特定的功能

用户特定防火墙中的 NAT/NAPT 规则组态仅适用于 V3 及更高版本的 SCALANCE S 模块，请

参见以下部分：

NAT/NAPT 路由器与用户特定防火墙之间的关系 (页 627)
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组态时间同步

时钟同步的步骤

含义

对于传送生产数据的时间同步，日期和时间保存在安全模块中，用于验证证书以及时间戳日

志条目的有效性（时间）。对于 Security 功能，必须同步项目安全模块的时钟。

说明

组态防火墙以便与 NTP 服务器通信

如果安全模块无法访问 NTP 服务器，则需要在防火墙中明确允许来自 NTP 服务器的帧

（UDP，端口 123）。

说明

时间同步仅与安全模块相关，且不能用于同步安全模块内部网络中的设备。

有些 CP 可以将时间转发到站中的其它模块。

CP 443‑1 OPC UA 只能从站中接收 SIMATIC 模式的时钟，但是不能转发。

说明

使用 CP（时钟从站）的安全功能前，该 CP 必须从时间主站接收有效的时钟帧。

为安全模块组态时间同步

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中选择“时间同步”(Time-of-day synchronization) 条目。

3. 选中“激活时间同步”(Activate time-of-day synchronization) 复选框。
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时钟同步的步骤

根据使用的安全模块，可以组态下列方法：

步骤 含义

每次下载后设置时间

 
下载组态后，模块时间自动设置为 PC 时间。

SIMATIC
 

通过接收到的 MMS 时钟消息进行时钟同步（MMS 
= 制造报文规范）

对于 CP，选择 CP 是采用时钟还是转发时钟。CP 
1628 总是转发时间。如果未组态使用 NTP 进行时

钟同步，则 CP 443‑1 OPC UA 使用 SIMATIC 模式。

它只能从站中接收时钟，但是不能转发。

可用的方向：

• 自动

CP 从工作站或 LAN 接收时间，并转发给工作站

或 LAN。如果站中运行多个 CPU，默认设置会

导致冲突。为避免此问题，应明确定义转发方

向。

• 从站

CP 将时钟转发到 LAN。

• 从 LAN
CP 将时钟从 LAN 转发到站。

如果启用了时间转发，则可借助“使用校正时

间”(Use corrected time) 复选框指定是否使用时间

帧中的修正因子。对于 CP 1628，该选项为默认选

项，且无法禁用。
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步骤 含义

从伙伴获得时钟

 
时间从相关通信伙伴获取。

同步周期：指定时钟同步周期。对于 CP 的同步周

期，可指定单独的小时或分钟间隔。

NTP / NTP (secure)
 

通过 NTP 服务器/“NTP (secure)”类型的 NTP 服务器

进行时钟同步。

• 时区：在 NTP 模式中，通常会传送 UTC
（Universal Time Coordinated，世界标准时

间）。这对应于 GMT（格林尼治标准时间）。

可以通过组态本地时区来设置与 UTC 的时间偏

移量。

• 更新间隔以秒为单位：指定两次时间查询之间

的时间间隔（单位为秒）。对于 SCALANCE S 
V3 及更高版本，将自动指定查询 NTP 服务器的

时间间隔。

如果在 CP 的本地安全设置中启用了“启用安全

功能”(Enable security functions) 复选框，更新

间隔的设置从 CP 的本地设置传输到 CP 的本地

安全设置。

• 整分钟的时钟同步：使用此选项，可以指定在

整分时将时钟转发到通信总线。某些特殊应用

需要使用该选项。

• 接受非同步 NTP 服务器的时钟：在此可以指定

安全模块是否还接受非同步 NTP 服务器的时钟。

• 将时间转发到站：如果 CPU 单独从 NTP 服务器

请求时间，则禁用该选项。这可防止 CPU 直接

从 NTP 服务器获取的时间被 CP 中检测到的时间

所覆盖。通过 CP 转发可能会导致精度略微下

降。

• NTP 服务器：有关在本地安全设置中创建 NTP 
服务器的信息，请参见组态 NTP 服务器 
(页 543)部分。
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组态 NTP 服务器

在全局安全功能中创建类型为“NTP (secure)”的 NTP 服务器

在全局安全功能中，仅可创建类型为“NTP (secure)”的 NTP 服务器并为其分配设备。

1. 在全局安全功能中，选择条目“NTP”。
结果：所选条目下将显示之前创建的 NTP 服务器（安全）。

2. 双击“添加新 NTP 服务器”(Add new NTP server) 条目。
结果：在条目“NTP”下，会显示创建的 NTP 服务器（安全）和自动分配的编号。

3. 双击创建的 NTP 服务器（安全）。
结果：在工作区会显示 NTP 服务器（安全）的分配对话框。在“NTP 服务器”(NTP server) 下拉
列表中，将选中所选的 NTP 服务器（安全）。可为其分配所需的安全模块，具体请参见为 NTP 
服务器（安全）分配安全模块 (页 545)部分。在本地安全设置中，会显示 NTP 服务器（安全）
可组态的属性。
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4. 在本地安全设置的“常规”(General) 条目中，输入以下数据：

– 名称：NTP 服务器（安全）的名称 多可使用 25 个字符。

– IP 地址/FQDN：NTP 服务器（安全）的地址。

– 端口：NTP 服务器端口。可用端口如下：123（默认端口），1025 到 36564。
– 同步周期：以秒为单位的两次查询间的时间间隔。可能的值介于 16 到 16284 秒之间。

5. 在本地安全设置的“NTP 密钥”(NTP keys) 条目中，输入以下加密参数：

属性 含义

密钥 ID 数值应在 1 到 65534 之间。

散列算法 选择“散列算法”(Hash algorithm)。根据选

择，查看 NTP 密钥的长度。

Hex/ASCII 选择 NTP 密钥的格式。

密钥 输入 NTP 密钥。

SCALANCE S-600 V3 / S7-CPs
选择 MD5 或 SHA-1：
• 十六进制：10 ... 40 个字符

• ASCII：5 ... 20 个字符

TIM、CP 1628
选择 MD5 或 SHA-1：
• 十六进制：22 ... 40 个字符

• ASCII：11 ... 20 个字符

SCALANCE SC-600
选择 MD5：
• ASCII：16 ... 128 个字符

选择 SHA1：
• ASCII：20 ... 128 个字符

选择 DES：
• ASCII：8 个字符

列出的字符数涵盖安全模块支持的所有密钥

长度。 
要切换到另一 NTP 服务器（安全）的本地安全设置，请从分配对话框的“NTP 服务器”(NTP 
server) 下拉列表中选择，也可以双击全局安全功能中的相应条目。
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结果

已创建 NTP 服务器（安全），现在可将其分配给需要的安全模块。

请注意以下部分中的说明信息：

为 NTP 服务器（安全）分配安全模块 (页 545)

在本地安全设置中创建非安全 NTP 服务器

必须在本地安全设置中创建用于 SCALANCE S 模块（版本低于 V4）和 CP 的非安全 NTP 服
务器。

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中选择“时间同步”(Time-of-day synchronization) 条目。

3. 选择同步方法。

4. 输入 NTP 服务器的名称和 IP 地址。名称 多可使用 25 个字符。如果选择了“NTP (secure)”同
步模式，则可在“名称”(Name) 列中选择已在全局安全功能中创建的 NTP 服务器 (secure)。

NTP 服务器命名约定

NTP 服务器名称可使用字符 0-9、a-z、A-Z、-、_。名称必须以字母开头、以字母或数字结

尾。在“.”字符之前只允许使用字母或数字，“.”字符之后只允许使用字母。在“_”或“-”字符之前

只允许使用字母或数字。

导入/导出 NTP 服务器 (secure) 的密钥列表

使用快捷菜单中的“导入”(Import) 或“导出”(Export) 命令，可导出全局安全功能中的当前

所选 NTP 服务器 (secure) 的密钥列表并将该文件导入到 NTP 服务器 (secure) 中，反之亦

然。   

为 NTP 服务器（安全）分配安全模块

要求

• 已在全局安全功能中定义了一个 NTP 服务器 (secure)。
• 在安全模块的本地安全设置中选择“NTP”或“NTP (secure)”作为时钟同步模式，该安全模块

将分配给 NTP 服务器 (secure)。
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步骤

1. 在全局安全功能中，双击“NTP”条目。

2. 双击条目“将模块分配到 NTP 服务器”(Assign module to an NTP server)。
3. 从“NTP 服务器”(NTP Server) 下拉列表中，选择待分配安全模块的 NTP 服务器 (secure)。
4. 在“可用模块”(Available modules) 部分中，选择要分配给所选 NTP 服务器 (secure) 的安全模

块。

5. 单击“<<”按钮，将所选安全模块分配给所选 NTP 服务器 (secure)。

结果

将安全模块分配给了 NTP 服务器 (secure)。在 NTP 服务器列表的本地安全设置中将自动显

示该 NTP 服务器 (secure)。

安全模块作为 DHCP 服务器

模块特定的功能

仅在使用 SCALANCE S 模块时，才能将安全模块用作 DHCP 服务器，请参见以下部分：

安全模块作为 DHCP 服务器 (页 629)

组态 SNMP

SNMP 概述

什么是 SNMP？
安全模块支持通过简单网络管理协议 (SNMP) 传输管理信息。 为此，在安全模块上安装一个 
SNMP 代理，用于接收和响应 SNMP 请求。 兼容 SNMP 的设备属性上的信息将输入到 MIB 文
件中（MIB = 管理信息库），用户必须对该文件具有相应的权限。

在 SNMPv1 中，还将发送“社区字符串”。 “社区字符串”类似于一个密码，与 SNMP 请求

一起传输。 如果社区字符串正确，安全模块将答复所需的信息。 如果字符串不正确，安全

模块将放弃查询而且不作回复。 社区字符串通过 SNMPv1 进行传输而不必加密。

SNMPv3 可用于传输加密数据。
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组态 SNMP -“SNMP”条目

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“SNMP”条目。

3. 激活“激活 SNMP”(Activate SNMP) 复选框。

4. 选择以下 SNMP 协议版本之一：

说明

通过 SNMPv3 加密传输数据

要增强安全性，应使用 SNMPv3 以加密形式传输数据。

– SNMPv1 
安全模块使用团体字符串的以下默认值来控制 SNMP 代理中的访问权限。应采用这些

默认值来提高安全性。

针对读访问：公有

针对读和写访问：私有

要通过 SNMP 进行写访问，请选择“允许写访问”(Allow write access) 选项。 
– SNMPv3

仅选择验证算法或选择验证算法和加密算法。

验证算法：无、MD5、SHA-1 
加密算法：无、AES-128、DES   

说明

防止使用 DES
DES 是一种不安全的加密算法。因此，只有在需要向下兼容时才应使用此算法。

说明

使用 SNMPv3 时，不进行 RADIUS 验证。

5. 如果要使用 SNMPv3，可为用户角色分配相应的已激活 SNMP 权限，从而通过 SNMP 启用对
该模块的访问。有关 SNMP 权限的概述，请参见以下部分：
安全功能用户管理的特殊功能 (页 455)。

6. 在“高级设置”(Advanced settings) 区域中，为 SCALANCE S 模块组态模块特定的作者、位置
和电子邮件地址信息，这些信息会覆盖项目属性的信息。
以下说明适用于通过 SNMP 工具使用 SNMP-SET 命令写入安全模块的值：
如果选中“保持通过 SNMP 设置写入的值”(Keep values written by SNMP set) 复选框，则有其
它 STEP 7 组态下载到安全模块时，该值也不会被覆盖。
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组态代理 ARP

模块特定的功能

该功能只适用于 SCALANCE S V3 模块或更高版本，请参见

组态代理 ARP (页 632)部分

在安全模块上激活 Web 服务器

模块特定的功能

该功能仅适用于 CP 343-1 Advanced/CP 443-1 Advanced 和 CP 443-1 OPC UA，请参见：

“S7-300/S7-400/PC CP 的安全性”部分中的“在安全模块上激活 Web 服务器 (页 660)”部分。

IPsec VPN 隧道：创建和分配 VPN 组

如何使用 VPN 组创建 IPsec 隧道

要求

说明

安全模块上的当前日期和时钟

使用安全通信（例如 HTTPS、VPN...）时，确保涉及的安全模块具有当前时钟和当前日期。

否则，使用的证书将无法评估为有效，且安全通信不会工作。

创建 VPN 组  
1. 在全局安全功能，选择条目“VPN 组”(VPN groups)。

结果：所选条目下将显示之前创建的 VPN 组。

2. 双击“添加新 VPN 组”(Add new VPN group) 条目。
结果：在条目“VPN 组”(VPN groups) 下，会显示创建的 VPN 组和自动分配的编号。
还可以在网络视图中右键单击带 VPN 功能的模块接口，并使用快捷菜单命令“添加新 VPN 
组”(Add new VPN group)创建 VPN 组（不适用于 SOFTNET 安全客户端）。所选的安全模块自
动分配到创建的 VPN 组。

3. 双击创建的 VPN 组。
结果：在工作区会显示 VPN 组设置的分配对话框。在“VPN”下拉列表中将选中所选的 VPN 组。
可在相关分配对话框中为其分配安全模块，具体请参见向 VPN 组分配安全模块 (页 551)部分。
在本地安全设置中，可调整所选 VPN 组的 VPN 组属性，具体请参见组态 VPN 组的属性 
(页 553)部分。
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VPN 组命名约定

VPN 组的名称可使用字符 0-9、a-z、A-Z、-、_。名称必须以字母开头、以字母或数字结尾。

在“.”字符之前只允许使用字母或数字，“.”字符之后只允许使用字母。在“_”或“-”字符之前只允

许使用字母或数字。 

显示 VPN 组及其属性

如果所选安全模块属于一个或多个 VPN 组，则其所在 VPN 组的属性将在“网络数

据”(Network data) 区域进行显示。

在“网络数据”(Network data) 区域“VPN”选项卡的列内，将显示各 VPN 组的以下属性：

属性/列 含义

VPN 所选安全模块所属 VPN 组的名称

安全模块 所分配的安全模块的名称

验证 验证类型：预共享密钥或证书

组成员有效期 安全模块的 VPN 组证书一直有效的截止日期

和时间

类型 所分配的安全模块的型号

注释 注释
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设置证书有效期   
执行以下操作打开用于设置证书到期日期的对话框：

1. 在“VPN”选项卡中，选择要编辑的 VPN 组。

2. 在巡视窗口的“属性 > 常规”(Properties > General) 选项卡中，选择条目“身份认
证”(Authentication)。

说明

证书到期

通过 VPN 隧道进行的通信在证书到期后将继续，直到隧道终止或 SA 有效期到期。有关

证书的更多信息，请参见以下部分：

管理证书 (页 441)。

组态限制

VPN 隧道数

SCALANCE S612 V3/V4 多 128
SCALANCE S623 V3/V4 多 128
SCALANCE S627-2M V4 多 128
CP 343-1 Advanced/CP 443-1 Advanced 多 32
CP 1628 多 64
S7-1200 CP/ET 200SP CP 多 8 个
S7-1500 CP 多 16 个

对于相应安全模块子网和可通过 VPN 隧道访问的其它安全模块的子网之间的通信关系数，以

下组态限制适用：

子网关系数

SCALANCE S612 V3/V4 多 128
SCALANCE S623 V3/V4 多 128
SCALANCE S627-2M V4 多 128
CP 343-1 Advanced/CP 443-1 Advanced 多 32
CP 1628 多 64
S7-1200/S7-1500 CP 多 8
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向 VPN 组分配安全模块

要求

• 已在全局安全功能中定义 VPN 组。在向 VPN 组分配安全模块之前，请注意 VPN 组的模式 
(页 566)部分中的相关规则。

• 将以下模块分配给 VPN 组前，必须先启用 VPN，并且必须选择 VPN 连接类型“Internet Key 
Exchange (IKE)”：
– CP 1243-1（自 V3.1 起）

– CP 1243-8 IRC（自 V3.1 起）

– CP 1243-7 LTE（自 V3.1 起）

– CP 1543SP-1（自 V2 起）

步骤

1. 在全局安全功能中，双击“VPN 组”(VPN groups) 条目。

2. 双击条目“将模块分配给 VPN 组”(Assign module to a VPN group)。
3. 从“VPN” 下拉列表中，选择要分配安全模块的 VPN 组。

4. 在“可用模块”(Available modules) 部分中，选择要分配给所选 VPN 组的安全模块。

5. 单击“<<”按钮，将所选安全模块分配给所选 VPN 组。
如果安全模块不支持 VPN 组框的一个或多个属性，则所分配模块区域中的模块符号将显示有
错误符号 。 
此外，还可以在网络视图中，右键单击支持 VPN 功能的模块接口，以此向现有 VPN 组分配安
全模块，并且可使用快捷菜单命令“将模块分配到 VPN 组”(Assign module to a VPN group) 将
其分配给 VPN 组（不适用于 SOFTNET 安全客户端）。

结果

将安全模块分配给了 VPN 组。

认证方法

可以使用以下方法：   
验证方法按 VPN 组指定，并决定了所使用的验证类型。
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支持下列基于密钥或基于证书的认证方法：

• 预共享密钥 
通过之前指定的、分配到组中所有模块的字符串进行验证。 
在 VPN 组属性对话框的“身份认证 > 常规”(Authentication > General) 下的“密钥”(Key) 
字段中，输入预共享密钥。如果单击“更新预共享密钥”(Renew preshared key) 按钮，

STEP 7 会更新要使用的预共享密钥。

• 证书 
基于证书进行身份认证“证书”为默认设置。过程如下：

– 创建组时，将生成一个 CA 证书作为根证书。

– VPN 组中的每个安全模块还会收到签署了 CA 证书密钥的组证书。

如果单击“更新证书”(Renew certificate) 按钮，STEP 7 会更新 VPN 组的 CA 证书。

所有证书都基于 ITU 标准 X.509v3（ITU，国际电信联盟）。

证书由 STEP 7 中包含的证书颁发机构生成。 

说明

VLAN 操作中的限制     
不会通过安全模块的 VPN 隧道在 IP 帧中传输任何 VLAN 标记。当 IP 帧通过安全模块时，

其中包括的 VLAN 标记会丢失，因为 IPsec 用于传送 IP 帧。 
默认情况下，无法使用 IPsec 通过第 3 层 VPN 隧道传送任何 IP 广播或 IP 组播帧。通过安

全模块的第 2 层 VPN 隧道，像 MAC 数据包（包括 UDP 中的以太网报头）一样对 IP 广播

或 IP 组播帧进行打包并传送。利用这些数据包，VLAN 标记得以保留。
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VPN 组的属性

Known Peers 和 Unknown Peers 已建立 VPN 连接

VPN 组的属性由所选验证方法以及 IKE 阶段 1 和阶段 2 的组态参数构成，且这些属性会在加

载过程中传送到所有 VPN 组节点。在响应端上，可启动 VPN 与 VPN 组已组态属性建立连接

的安全模块 IP 地址将另行存储。当某个安全模块试图与响应端建立 VPN 连接时，将首先检

查发起方的 IP 地址是否对其已知。如果是这种情况，则发起方为 Known Peer。如果由该 
Known Peer 建议的 VPN 组属性与 Known Peer 响应端存储的那些属性匹配，则响应端会允

许建立 VPN 连接。除 VPN 组属性之外，可为 VPN 组分配后备 VPN 配置文件。VPN 配置文

件包括用于验证方法、IKE 阶段 1 和阶段 2 的预定义属性。对于 SCALANCE S-600 V3、CP 
343-1 Adv. / CP 443-1 Adv. 和 CP 1628，后备 VPN 配置文件可用作建立 VPN 连接的备选组

态。发起方的 VPN 属性与响应方的 VPN 属性不匹配时，这类配置文件将生效。在这种情况

下，后备 VPN 配置文件可确保 VPN 连接建立。仅作为 VPN 组属性的已组态后备 VPN 配置

文件会传送到所有 VPN 组节点。按组态中的顺序指定后备 VPN 配置文件的使用优先级。后备 
VPN 配置文件和 VPN 组属性的验证方法必须相同。

如果由于处于生产模式下的发起方通过 NAT 转换进行连接等原因，导致响应端不知悉发起

方的 IP 地址，则该发起方为 Unknown Peer (Road Warrior)。默认情况下，响应端允许 
Unknown Peers 建立连接。在响应端的模块特定 VPN 属性中，只要是 SCALANCE S-600 V3、
CP 343-1 Adv. / CP 443-1 Adv. 或 CP 1628 类型的模块，便可指定响应端是否允许 Unknown 
Peers 建立 VPN 组属性连接以及允许使用哪个 VPN 组属性建立连接，请参见组态模块特定

和连接特定的 VPN 设置 (页 570)部分。

组态 VPN 组的属性

VPN 组的属性     

说明

必需的 IPsec 知识

要能够设置这些参数，需要具有 IPsec 知识。如果不进行或修改任何设置，则将应用默认值。

可在 VPN 组的属性中组态以下设置：

• 自动设置兼容的 VPN 组态（条目：“设置”(Settings)）
• 验证方法（条目：“常规”(General)） 
• IKE 设置（条目：“高级设置阶段 1”）  
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• IPsec 设置（条目：“高级设置阶段 2”）  
• 后备 VPN 配置文件

如果您所组态的 VPN 组属性的安全性比建议属性低，则 STEP 7 将通过相应消息文本通知您。

如何访问该功能

1. 在全局安全功能中，选择要在“VPN 组”(VPN groups) 条目下组态属性的 VPN 组。

2. 从该条目的快捷菜单中选择“打开”(Open)。
结果：VPN 组属性将出现在“验证”(Authentication) 下的本地安全设置区域。

3. 在“设置”(Settings) 条目下，选择是否应自动设置兼容的 VPN 组态。该功能激活后，各个组
成员的设置将根据支持的设备功能而更改，以符合 适当的安全要求。 

4. 在“常规”(General) 条目下，选择是使用预共享密钥还是使用证书进行验证。更多详细信息，
请参见：
认证方法 (页 551)。

5. 选择“IKE 版本”(IKE version)。视选择而定，“高级设置”(Advanced settings) 中可提供不同选
项。

高级设置阶段 1
阶段 1：阶段 2 中 Security Association (SA) 的 IKE 协商：

在此处设置阶段 2 中用于协商安全参数的参数：
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各个模块支持以下 VPN 组属性：

模块 IKE 
版本

阶段 1
IKE 模
式

DH 组 SA 使用时间 加密 验证

CP 1543-1（自 
V2.1 起）

CP 1543SP-1 
(V2.0)
CP 1243-1 
BX30（自 V3.0 
起）

CP 1243-7 LTE 
BX30（自 V3.0 
起）

CP 1243-8 IRC 
BX30（自 V3.0 
起）

IKEv1 主模

式

组 1
组 2
组 5
组 14
组 15

时间：

1440 … 25000
00 分钟

AES-256、192、128*：
高级加密标准（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-256：安全散列

算法 256
SHA-1***：安全散列

算法 1
MD5***：报文摘要

算法 5
 

CP 1543-1（
高为 2.0）
CP 1543SP-1 
(V1.0)
CP 1243-1 
BX30（ 高为 
V2.1）
CP 1243-7 LTE 
BX30 (V2.1)
CP 1243-8 IRC 
BX30 (V2.1)

IKEv1 主模

式

组 1
组 2
组 5
组 14

时间：

1440 … 25000
00 分钟

AES-256、192、128*：
高级加密标准（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES
 

SHA-1***：安全散列

算法 1
MD5***：报文摘要

算法 5
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模块 IKE 
版本

阶段 1
IKE 模
式

DH 组 SA 使用时间 加密 验证

CP 343-1 GX31 
高级

CP 443-1 GX30 
高级

CP 443-1 OPC 
UA
CP 1628
SCALANCE S-6
00 V3 及更高版

本

IKEv1 主模

式

组 1
组 2
组 5
组 14

时间：

1440 … 25000
00 分钟

AES-256、192、128*：
高级加密标准（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES
 

SHA-1***：安全散列

算法 1
MD5***：报文摘要

算法 5

SOFTNET 安全

客户端 V4、V5 
(WinXP)

IKEv1 主模

式

组 2
组 14

时间：

1440 … 2879 
分钟

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-1***：安全散列

算法 1
MD5***：报文摘要

算法 5
组态为 
SOFTNET 安全

客户端 V5 
(Win7) 的安全

设备

IKEv1 主模

式

组 2
组 14

时间：

1440 … 2879 
分钟

AES-256、192、128*：
高级加密标准（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-1***：安全散列

算法 1
MD5***：报文摘要

算法 5

MD741-1 
V1.1、M875 
V2.0

IKEv1 主模

式

组 2 时间：

1440 … 25000
00 分钟

3DES-168**：三重数据加

密算法***
SHA-1***：安全散列

算法 1
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模块 IKE 
版本

阶段 1
IKE 模
式

DH 组 SA 使用时间 加密 验证

组态为 
VPN 客户端的

安全设备

VPN 服务器

IKEv1 主模

式

激进

模式

组 1
组 2
组 5
组 14 - 
组 18

时间：

10 ... 1666666 
分钟

AES-256、192、128：高

级加密标准（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-512：安全散列

算法 512
SHA-384：安全散列

算法 384
SHA-256：安全散列

算法 256
SHA-1***：安全散列

算法 1
MD5***：报文摘要

算法 5
IKEv2 主模

式

组 1
组 2
组 5
组 14 - 
组 18

时间：

10 ... 1666666 
分钟

AES-256、192、128*：
高级加密标准（CBC、
CTR、CCM 16 或 GCM 16 
模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-512：安全散列

算法 512
SHA-384：安全散列

算法 384
SHA-256：安全散列

算法 256
SHA-1***：安全散列

算法 1
MD5***：报文摘要

算法 5
组态为 NCP 
VPN
客户端的安全

设备

IKEv1
 

主模

式

激进

模式

组 1
组 2
组 5
组 14
组 15

时间：

10 … 2500000 
分钟

AES-256、192、128*：
高级加密标准（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES
 

SHA-512：安全散列

算法 512
SHA-384：安全散列

算法 384
SHA-256：安全散列

算法 256
SHA-1***：安全散列

算法 1
MD5***：报文摘要

算法 5
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模块 IKE 
版本

阶段 1
IKE 模
式

DH 组 SA 使用时间 加密 验证

SCALANCE 
SC-600
SCALANCE 
S615 

IKEv1
 

主模

式

激进

模式

组 1
组 2
组 5
组 14 - 
组 18

时间：

10 … 2500000 
分钟

AES-256、192、128*：
高级加密标准（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
 

SHA-512：安全散列

算法 512
SHA-384：安全散列

算法 384
SHA-256：安全散列

算法 256
SHA-1***：安全散列

算法 1
MD5***：报文摘要

算法 5
IKEv2 主模

式

组 1
组 2
组 5
组 14 - 
组 18

时间：

10 … 2500000 
分钟

AES-256、192、128*：
高级加密标准（CBC、
CTR、CCM 16 或 GCM 16 
模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-512：安全散列

算法 512
SHA-384：安全散列

算法 384
SHA-256：安全散列

算法 256
SHA-1***：安全散列

算法 1
MD5***：报文摘要

算法 5

*  256 位、192 位或 128 位密钥长度

** 168 位密钥长度

*** 此设置归类为安全性较低。如有可能，建议使用更安全的设置。

阶段 2 的 VPN 组属性

阶段 2：用于 IPsec 数据交换的 Security Association (SA) 的 IKE 协商：

在此处设置通过 ESP（Encapsulating Security Payload，封装安全有效载荷）和 AH
（Authentication Header，验证报头）进行 IPsec 数据交换的协商安全参数的参数。阶段 2 中
的通信已加密。
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各个模块支持以下 VPN 组属性：

模块 IKE 
版本

阶段 2
SA 使用时间 加密 验证 完美前向安全性

CP 1543-1（自 
V2.1 起）

CP 1543SP-1 
(V2.0)
CP 1243-1 
BX30（自 V3.0 
起）

CP 1243-7 LTE 
BX30（自 V3.0 
起）

CP 1243-8 IRC 
BX30（自 V3.0 
起）

IKEv
1

时间：

60 … 166666
66 分钟

限制：

2000 ... 
500000 MB

AES-128：高级加密标准

（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-256：安全散

列算法 256
SHA-1***：安全

散列算法 1
MD5***：报文摘

要算法 5
 

开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。

CP 1543-1（
高为 2.0）
CP 1543SP-1 
(V1.0)
CP 1243-1 
BX30（ 高为 
V2.1）
CP 1243-7 LTE 
BX30 (V2.1)
CP 1243-8 IRC 
BX30 (V2.1)

IKEv
1

时间：

60 … 166666
66 分钟

限制：

2000 ... 
500000 MB

AES-128：高级加密标准

（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-1***：安全

散列算法 1
MD5***：报文摘

要算法 5
 

开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。
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模块 IKE 
版本

阶段 2
SA 使用时间 加密 验证 完美前向安全性

CP 343-1 GX31 
高级

CP 443-1 GX30 
高级

CP 443-1 OPC 
UA
CP 1628
SCALANCE S-6
00 V3 及更高版

本

IKEv
1

时间：

60 … 166666
66 分钟

限制：

2000 ... 
500000 MB

AES-128*：高级加密标准

（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-1***：安全

散列算法 1
MD5***：报文摘

要算法 5

开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。

SOFTNET 安全

客户端 V4、V5 
(WinXP)

IKEv
1

时间：

60 … 2879 分
钟

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-1***：安全

散列算法 1
开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。

组态为 
SOFTNET 安全

客户端 V5 
(Win7) 的安全

设备

IKEv
1

时间：

60 … 2879 分
钟

AES-128*：高级加密标准

（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-1***：安全

散列算法 1
MD5***：报文摘

要算法 5

开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。

MD741-1 
V1.1、M875 
V2.0

IKEv
1

时间：

60 … 166666
66 分钟

3DES-168**：三重数据加

密算法***
SHA-1***：安全

散列算法 1
开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。
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模块 IKE 
版本

阶段 2
SA 使用时间 加密 验证 完美前向安全性

组态为 
VPN 客户端的安

全设备

VPN 服务器

IKEv
1

时间：10 ... 
16666666 分
钟

限制：10 ... 
4096 MB

AES-256、192、128*：高

级加密标准（CBC、CTR、
CCM 16 或 GCM 16 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-512：安全散

列算法 512
SHA-384：安全散

列算法 384
SHA-256：安全散

列算法 256
SHA-1***：安全

散列算法 1
MD5***：报文摘

要算法 5

开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。

IKEv
2

时间：10 ... 
16666666 分
钟

限制：10 ... 
4096 MB

AES-256、192、128*：高

级加密标准（CBC、CTR、
CCM 16 或 GCM 16 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***

SHA-512：安全散

列算法 512
SHA-384：安全散

列算法 384
SHA-256：安全散

列算法 256
SHA-1***：安全

散列算法 1
MD5***：报文摘

要算法 5

开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。

组态为 NCP 
VPN
客户端的安全设

备

IKEv
1
 

时间：10 ... 
16666666 分
钟

限制：10 ... 
4096 MB

AES-128：高级加密标准

（CBC 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***
DES

SHA-512：安全散

列算法 512
SHA-384：安全散

列算法 384
SHA-256：安全散

列算法 256
MD5***：报文摘

要算法 5

开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。
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模块 IKE 
版本

阶段 2
SA 使用时间 加密 验证 完美前向安全性

SCALANCE 
SC-600
SCALANCE 
S615 

IKEv
1
 

时间：10 ... 
16666666 分
钟

限制：10 ... 
4096 MB

AES-256、192、128*：高

级加密标准（CBC、CTR、
CCM 16 或 GCM 16 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***

SHA-512：安全散

列算法 512
SHA-384：安全散

列算法 384
SHA-256：安全散

列算法 256
SHA-1***：安全

散列算法 1

开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。

IKEv
2

时间：10 ... 
16666666 分
钟

限制：10 ... 
4096 MB

AES-256、192、128*：高

级加密标准（CBC、CTR、
CCM 16 或 GCM 16 模式）

3DES-168**：三重数据加

密算法***

SHA-512：安全散

列算法 512
SHA-384：安全散

列算法 384
SHA-256：安全散

列算法 256
SHA-1***：安全

散列算法 1

开：交换 Diffie-
Hellman 公钥值

以重新计算密钥。

关***：使用已在

阶段 1 交换的值

来重新计算密钥。

*  256 位、192 位或 128 位密钥长度

** 168 位密钥长度

*** 此设置归类为安全性较低。如有可能，建议使用更安全的设置。

组态后备 VPN 配置文件

除 VPN 组属性之外，可为 VPN 组分配后备 VPN 配置文件。VPN 配置文件包括用于验证方法、

IKE 阶段 1 和阶段 2 的预定义属性。后备 VPN 配置文件可用作建立 VPN 连接的备选组态。发

起方的 VPN 属性与响应方的 VPN 属性不匹配时，这类配置文件将生效。在这种情况下，后备 
VPN 配置文件可确保 VPN 连接建立。仅作为 VPN 组属性的已组态后备 VPN 配置文件传送到

所有 VPN 组成员。按组态中的顺序指定后备 VPN 配置文件的使用优先级。后备 VPN 配置文

件和 VPN 组属性的验证方法必须相同。
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可使用以下后备 VPN 配置文件：

表格 1-44 VPN 配置文件 1

参数 设置

验证方法 证书

IKE 模式 主模式

阶段 1 DH 组 组 14
阶段 1 加密 AES-256
阶段 1 SA 有效期 发起方建议的 SA 有效期：480 分钟

响应端允许的 SA 有效期范围：480 … 2880 
分钟

阶段 1 验证 SHA-1
阶段 2 SA 有效期类型 时间

阶段 2 加密 AES-128
阶段 2 SA 有效期 发起方建议的 SA 有效期：240 分钟

响应端允许的 SA 有效期范围：60 … 2880 分
钟

阶段 2 验证 SHA-1
完美前向安全性 禁用

表格 1-45 VPN 配置文件 2

参数 设置

验证方法 证书

IKE 模式 主模式

阶段 1 DH 组 组 2
阶段 1 加密 AES-256
阶段 1 SA 有效期 发起方建议的 SA 有效期：480 分钟

响应端允许的 SA 有效期范围：480 … 2880 
分钟

阶段 1 验证 SHA-1
阶段 2 SA 有效期类型 时间

阶段 2 加密 3DES-168
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参数 设置

阶段 2 SA 有效期 发起方建议的 SA 有效期：2880 分钟

响应端允许的 SA 有效期范围：60 … 2880 分
钟

阶段 2 验证 SHA-1
完美前向安全性 禁用

表格 1-46 VPN 配置文件 3

参数 设置

验证方法 证书

IKE 模式 主模式

阶段 1 DH 组 组 2
阶段 1 加密 3DES-168
阶段 1 SA 有效期 发起方建议的 SA 有效期：480 分钟

响应端允许的 SA 有效期范围：480 … 2880 
分钟

阶段 1 验证 SHA-1
阶段 2 SA 有效期类型 时间

阶段 2 加密 3DES-168
阶段 2 SA 有效期 发起方建议的 SA 有效期：2880 分钟

响应端允许的 SA 有效期范围：60 … 2880 分
钟

阶段 2 验证 SHA-1
完美前向安全性 禁用

表格 1-47 VPN 配置文件 4

参数 设置

验证方法 证书

IKE 模式 主模式

阶段 1 DH 组 组 2
阶段 1 加密 DES
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参数 设置

阶段 1 SA 有效期 发起方建议的 SA 有效期：480 分钟

响应端允许的 SA 有效期范围：480 … 2880 
分钟

阶段 1 验证 MD5
阶段 2 SA 有效期类型 时间

阶段 2 加密 3DES-168
阶段 2 SA 有效期 发起方建议的 SA 有效期：2880 分钟

响应端允许的 SA 有效期范围：60 … 2880 分
钟

阶段 2 验证 SHA-1
完美前向安全性 禁用

表格 1-48 VPN 配置文件 5

参数 设置

验证方法 预共享密钥

IKE 模式 主模式

阶段 1 DH 组 组 2
阶段 1 加密 3DES-168
阶段 1 SA 有效期 发起方建议的 SA 有效期：480 分钟

响应端允许的 SA 有效期范围：480 … 2880 
分钟

阶段 1 验证 SHA-1
阶段 2 SA 有效期类型 时间

阶段 2 加密 3DES-168
阶段 2 SA 有效期 发起方建议的 SA 有效期：2880 分钟

响应端允许的 SA 有效期范围：60 … 2880 分
钟

阶段 2 验证 SHA-1
完美前向安全性 禁用

默认情况下，打开上次使用 V14 SP1 之前版本存储的 STEP 7 项目后，会为采用验证方法“证

书”的所有现有 VPN 组分配预定义的后备 VPN 配置文件 2 - 5。
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SOFTNET 安全客户端和 SCALANCE M 的特殊功能

已组态的后备 VPN 配置文件不包含在 Road Warrior 模块 SOFTNET 安全客户端和 SCALANCE 
M 的组态文件中。对于 SOFTNET 安全客户端和 SCALANCE M 模块，以下内容适用：

• 在响应端设置中选择 VPN 配置文件，用以建立 SOFTNET 安全客户端/SCALANCE M 模块

与 SCALANCE S/CP 的 VPN 连接，请参见组态模块特定和连接特定的 VPN 设置 (页 570)
部分。

• 对于 SCALANCE M 模块与 SCALANCE M 模块间的 VPN 连接，使用已组态的 VPN 组设置。

• 对于从 SOFTNET 安全客户端到 SCALANCE M 模块的 VPN 连接，始终采用 VPN 配置文件 3 
的设置。

VPN 组的模式

VPN 模式

根据添加到 VPN 组的安全模块的模式区分不同的 VPN 组模式。VPN 组的模式提供有关可以

添加到 VPN 组的安全模块及其模式的信息。

构成组的规则

如果要创建 VPN 组，请记住以下规则：

• 对于 SCALANCE S612/S613/S623/S627-2M/SCALANCE M/VPN 设备

分配给 VPN 组的首个模块决定了还可以向其添加其它哪些模块。

如果要 先添加的 SCALANCE S 模块处于路由模式，或 先添加的安全模块为 SCALANCE 
M 模块或 VPN 设备，则由于 SCALANCE M 模块和 VPN 设备始终在路由模式下运行，因

此仅可添加含已激活路由功能的附加 SCALANCE S 模块或 SCALANCE M 模块或 VPN 设备。

如果第一个 SCALANCE S 模块处于网桥模式下，则只能添加处于网桥模式下的其它 
SCALANCE S 模块。如果要更改 VPN 组的模式，则必须移除组中包含的所有模块并重新

添加。SCALANCE S 处于网桥或路由模式中时，可向组中添加一个 CP 和一个 SSC。
• 对于 CP/SSC

如果 CP/SSC 是 VPN 组中的第一个模块，则可在任意模式下添加安全模块。决定模式的下

一个模块还将决定 VPN 组的模式。一个 CP/SSC 可同时分配给多个 VPN 组并使用不同的

模式。之后，CP/SSC 将运行在混合模式中。 
• 如果一个 VPN 组中包含有处于网桥模式的模块，那么不能向该组中添加 SCALANCE M 模

块。
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请参见下表，查看分组在 VPN 组的模块：

表格 1-49 安全模块和 VPN 模式

模块 可包含在以下模式的 VPN 组中...
网桥模式 路由模式

处于网桥模式的 SCALANCE S612/S613/
S623/S627-2M

√ -*

处于路由模式的 SCALANCE S612/S613/
S623/S627-2M

- √

CP 343-1 Adv./CP 443-1 Adv. √ √
S7-1200/S7-1500 CP √ √
CP 1628 √ √
SOFTNET 安全客户端 V4.0 √ √
SCALANCE M875/VPN 设备 - √

* 在 DMZ 接口已激活的情况下（非同时），处于网桥模式的 SCALANCE S623/S627-2M 模块可

插入处于路由模式的 VPN 组中。

在所组态 VPN 组中包含安全模块

添加到现有 VPN 组中的安全模块将采用所组态的 VPN 组属性。 

在所组态 VPN 组中加入安全模块后的步骤

根据上次下载后是否已更改 VPN 组的属性，必须区分以下情况：

• 情况 a：如果未更改 VPN 组属性，并且要添加的模块与 SCALANCE S、CP 343-1 Adv./CP 
443-1 Adv. 或 CP 1628 类型的模块主动建立连接：

1. 将新安全模块添加到 VPN 组中。

2. 将组态下载到新模块。

• 情况 b：如果已更改 VPN 组属性，或者要添加的模块不主动与已组态的模块建立连接：

1. 将新安全模块添加到 VPN 组中。

2. 将组态下载到属于该 VPN 组的所有模块。

对于情况 a，不必重新组态和加载已经调试的安全模块。激活的通信不受影响或中断。
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从 VPN 组移除活动成员后的步骤  
如果从现有 VPN 组中删除活动节点，那么仍可通过将项目重新下载到 VPN 组的所有成员，建

立与组成员的连接。

如果不希望所删除的活动节点继续建立连接，则需更新 CA 组证书并将项目重新下载到 VPN 
组的成员中。可以在 VPN 组的组属性中或者在证书管理器的“CA”选项卡中更新证书。 

组态可通过隧道访问的网络节点

概述

组态可通过隧道访问的网络节点   
每个安全模块都必须了解可通过 VPN 隧道访问的网络节点，以识别帧的真实性。

安全模块必须了解自己的节点以及同一 VPN 组中其它安全模块的节点。安全模块使用该信

息来决定待传输的数据包以及数据包传输的隧道。

向 VPN 组添加安全模块后，该安全模块的本地内部节点/子网将自动为安全模块所知。要通

过 VPN 隧道实现与其它子网或另一子网（路由内网；当 VPN 隧道在外部接口上则为 DMZ 网
络，反之亦然）中节点的通信，必须在组态中为 VPN 隧道通信启用这些子网或节点。

通过 SCALANCE S 模块，网络节点可自动获知或进行静态组态。安全模块的模式还决定了可

用的内部网络节点学习选项。  

处于网桥模式的 SCALANCE S
在网桥模式下，可组态 IP/MAC 节点和子网，也可通过 SCALANCE S 自动学习节点。

处于路由模式的 SCALANCE S
在路由模式下，不提供自动学习模式。并且，要在此输入需释放给隧道通信的全部子网。

CP 343-1 Advanced/CP 443-1 Advanced 和 CP 1628
• CP 343-1 Advanced/CP 443-1 Advanced

确定是否允许路由模式下的 VPN 连接伙伴 (SCALANCE S/M) 与 CP（Gbit 接口）和/或与

内部子网（PROFINET 子网）进行隧道通信。

• CP 1628
输入要通过路由模式下的 VPN 连接伙伴 (SCALANCE S/M) 的隧道访问的 NDIS 节点。
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已激活通信模块之间的 IP 路由的 CP 1543-1 V2.1 及更高版本

输入可通过站的背板总线进行访问的以及需要释放给隧道通信的子网或 IP 地址。

自动学习内部网络节点

模块特定的功能

网桥模式下的 SCALANCE S 模块提供了一种学习模式，该模式支持设备在运行期间自动学习

内部网络节点。有关更多详细信息，请参见以下部分：

使用学习模式学习内部节点 (页 633)

为 SCALANCE S 手动组态 IP 网络节点

模块特定的功能

有关如何手动组态 SCALANCE S 模块中 IP 网络节点的信息，请参见

手动组态 IP 网络节点 (页 634)。

为 SCALANCE S 手动组态 MAC 网络节点

模块特定的功能

有关如何手动组态 SCALANCE S 模块中 MAC 节点的信息，请参见

手动组态 MAC 网络节点 (页 635)。

为 SCALANCE S 手动组态内部子网

模块特定的功能

有关组态 SCALANCE S 模块的内部子网的信息，请参见

手动组态内部子网 (页 635)。
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允许 VPN 连接伙伴访问 S7-300/S7-400 CP

模块特定的功能

有关允许 VPN 连接伙伴访问 S7-300/S7-400 CP 的实现方式，请参见“S7-300/S7-400/PC CP 
的安全性”部分中的

允许 VPN 连接伙伴访问 S7-300/S7-400 CP (页 661)。

组态可以通过隧道连接的 PC CP 的 NDIS 节点

模块特定的功能

有关为 PC CP 组态可通过隧道访问的 NDIS 节点的信息，请参见“S7-300/S7-400/PC CP 的安

全性”部分中的

手动为 PC CP 组态可通过隧道访问的 NDIS 节点 (页 661)。

为 CP 1543-1 组态可通过背板总线访问的子网

模块特定的功能

有关如何为 CP 1543-1 V2.1 及更高版本组态可通过站的背板总线访问的子网和网络节点的

信息，请参见

为 CP 154x-1 组态可通过背板总线访问的 S7 子网 (页 674)部分。

组态模块特定和连接特定的 VPN 设置

要求

该模块是 VPN 组中的成员。

模块特定和连接特定的设置

借助模块特定和连接特定的设置，可组态特定的 VPN 设置。模块特定的设置专为某个安全

模块组态，而连接特定的设置则专门为特定 VPN 组中的某个安全模块组态。

可以在本地安全设置中通过“VPN”条目组态以下模块特定的属性：

• 失效伙伴检测

• 发起建立连接的权限
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• 通过 Internet 网关进行通信的公共地址（IP 地址/FQDN）

• Road Warrior 连接的响应方设置

• 隧道通信所需启用的节点

如果选择“网络数据”(Network data) 区域中 VPN 组列表中的一个安全模块，则会显示并可

组态下列连接特定的 VPN 设置：

• 发起建立连接的权限

• 与之存在隧道连接的伙伴模块

• 已传送数据包的类型

• 所选安全模块上将用作隧道端点的本地接口选项

• 将用作隧道端点的伙伴接口选项

失效伙伴检测 (DPD)   
默认情况下启用 DPD。
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启用 DPD 后，如果这些点上没有及时出现通信，模块将以可选择的间隔交换其它信息。这

意味着可识别 IPsec 连接是否仍然有效或者需要重新建立连接。如果不再存在连接，将提前

终止阶段 2 的安全关联 (SA)。如果禁用 DPD，则只有在 SA 有效期到期后才会终止 SA。有

关设置 SA 有效期的信息，请参见 
组态 VPN 组的属性 (页 553) 部分。

发起建立连接的权限

可将发起建立 VPN 连接的权限限制到 VPN 中的特定模块。

所介绍的参数设置的决定性因素是正在组态的模块的网关地址分配。如果分配了静态 IP 地址，

则伙伴可找到该模块。如果 IP 地址为动态分配，并因此持续发生变化，则伙伴无法按照实

际情况建立连接。

模式 含义

启动与伙伴（发起方/响应方）的连接

（默认）

如果选择此选项，模块会处于“激活”状态，也就是

说，模块会尝试与具有固定 IP 地址的伙伴建立连接。

还可能接收建立 VPN 连接的请求。

从提供商处为正在组态的安全模块的网关获取动态 IP 
地址时，建议选择此选项。

通过伙伴的已组态 WAN IP 地址、已组态外部模块 IP 
地址或已组态的 DNS 名称对伙伴进行寻址。

等待伙伴（响应方） 如果选择此选项，模块会处于“被动”状态，也就是

说，模块会等待伙伴来发起连接。

从提供商处为正在组态的安全模块的网关分配静态 IP 
地址时，建议选择此选项。这意味着只能由伙伴发起

连接建立尝试。例如，此伙伴可以具有动态 WAN IP 
地址。

说明

请确保未将 VPN 组中的所有模块都设置为“等待远程 VPN 网关的连接”，否则将不会建立

连接。
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WAN IP 地址/FQDN - Internet 上的 VPN 中的模块和网关的地址   
通过 Internet 上的 IPsec 隧道运行 VPN 时，Internet 网关（如 DSL 路由器）通常需要额外的 IP 
地址。各个安全模块或 SCALANCE M 模块必须知道 VPN 中伙伴模块的外部 IP 地址。

说明

要将 WAN 用作外部公共网络，请输入提供商提供的 IP 地址作为外部 IP 地址，之后便可在 
WAN (Internet) 中通过该地址将访问安全模块。要允许安全模块通过 WAN 发送数据包，需

要输入您的 DSL 路由器作为“标准路由器”。

如果使用 DSL 路由器作为 Internet 网关，则必须打开以下端口（至少这些端口），如相关文

档中所述：

• 端口 500 (ISAKMP)    
• 端口 4500 (NAT-T)

要实现此目的，可在模块特定的 VPN 设置中将 IP 地址分配为“WAN IP 地址”。下载模块组

态时，会将伙伴模块的 WAN IP 地址通知给组成员。也可输入 FQDN 代替输入 WAN IP 地址。

根据现有地址，可根据以下属性将 VPN 端点用作默认值：

1. WAN 地址

2. 主要动态 DNS 服务的 FQDN
3. 次要动态 DNS 服务的 FQDN
4. 安全模块的外部 IP 地址/DMZ IP 地址

注意：删除现有 WAN 地址后，始终使用 IP 地址/DMZ IP 地址。

在连接特定的 VPN 设置的接口选择中，可以自行确定将向伙伴通知的地址。也可以在这些

设置中指定，VPN 组的节点以及有权建立相关连接的安全模块用于通信的接口。
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WAN

① 模块的内部 IP 地址

② 模块的外部 IP 地址

③ Internet 网关（例如 GPRS 网关）的 IP 地址

④ Internet 网关（例如 DSL 路由器）的 IP 地址（WAN IP 地址）
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Road Warrior 连接的响应方设置

默认情况下，响应方允许 Unknown Peers (Road Warriors) 通过 VPN 配置文件 1 的安全 VPN 
属性建立 VPN 连接。可通过选择 VPN 组配置文件和选择 VPN 配置文件，允许或禁止 
Unknown Peers 建立的 VPN 连接及所使用的属性

操作员控制元素 含义

允许 Road Warriors 建立的 VPN 连接 响应方允许 Unknown Peers 建立的 VPN 连接。

VPN 配置文件选择对话框中的 VPN 
配置文件 1 - 5

响应方允许未知伙伴通过预定义 VPN 配置文件 1 - 5 的属性建立 VPN 连
接。这些 VPN 配置文件的属性与可为 VPN 组选择的后备 VPN 配置文件

的属性一致，请参见组态 VPN 组的属性 (页 553)部分。

VPN 配置文件选择对话框中的 VPN 
组配置文件

响应方允许 Unknown Peers 通过使用复选标记在 VPN 配置文件选择对话

框中选择的 VPN 组属性建立 VPN 连接。可选择发送方所处的 VPN 组。

多可选择一个 VPN 组以及将其用作一个 VPN 组配置文件。可使用“添

加”(Add) 按钮，创建自动为其分配发送方的新 VPN 组。随后可选择这些 
VPN 组获取 VPN 组配置文件的信息。

如果允许 Unknown Peers 通过发送方和 Unknown Peers 所处的 VPN 组
的属性建立 VPN 连接，则必须在选择对话框中选择该 VPN 组。

默认情况下，打开上次使用 V14 SP1 之前版本保存的 STEP 7 项目后，会激活复选框“允许 
Road Warriors 建立 VPN 连接”(Allow VPN connection establishment by Road Warriors)。除

此之外，还会为发送方分配预定义的 VPN 配置文件 2 - 5。
对于 SOFTNET 安全客户端/SCALANCE M-800 模块与 SCALANCE S/CP 的 VPN 连接，始终使

用并读出具有 高优先级的所选 VPN 配置文件。所选 VPN 配置文件的验证方法必须与相应 
VPN 组的验证方法匹配。VPN 配置文件的优先级如下：

1 选择 VPN 组配置文件

2.VPN 配置文件 1
3.VPN 配置文件 2
4.VPN 配置文件 3
5.VPN 配置文件 4
6.VPN 配置文件 5
对于 SCALANCE M875 模块与 SCALANCE S/CP 的 VPN 连接，如果相应 VPN 组的验证方法为

“证书”(Certificate)，则必须选择 VPN 配置文件 3。如果相应 VPN 组的验证方法为“预共享

密钥”(Preshared key)，则必须选择 VPN 配置文件 5。

组态内部网络节点

内部网络节点的组态将在以下部分介绍：

组态可通过隧道访问的网络节点 (页 568)
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参见

如何使用 VPN 组创建 IPsec 隧道 (页 548)

与 SINEMA Remote Connect 服务器建立 OpenVPN 隧道

模块特定的功能

该功能仅适用于以下模块。

• CP 1243-1（自 V3.1 起）

• CP 1243-8 IRC（自 V3.1 起）

• CP 1243-7 LTE（自 V3.1 起）

• CP 1542SP-1 IRC（自 V2 起）

• CP 1543SP-1（自 V2 起）

有关详细信息，请参见“S7-1200-/S7-1500-CP 安全”一章的自动组态 OpenVPN 并建立 
OpenNPN 隧道 (页 675)部分。

组态路由器和防火墙冗余

模块特定的功能

该功能仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S623/S627-2M，请参见

路由器和防火墙冗余 (页 637)部分。

在线功能 - 诊断和记录

诊断和登录概述

安全模块具有诊断和记录功能用于测试和监视目的。     
• 诊断功能

诊断功能包括各种系统和状态功能，可以用于到安全模块的现有网络连接。

• 记录功能

记录功能涉及系统、安全事件和数据包的记录。 
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使用记录功能记录事件

在相关安全模块的日志设置中选择要记录的事件。

可以组态以下记录类型：

• 本地记录 
在此类型中，将事件记录在安全模块的本地缓冲区中。然后，可以在“在线与诊

断”(Online & diagnostics) 对话框中访问、显示这些日志并归档在服务站中。仅当存在与

所选安全模块的网络连接时，才能对安全模块的缓冲区进行评估。

• 网络 Syslog 
对于网络 Syslog，应使用存在于网络中的 Syslog 服务器。这会根据相关安全模块的日志

设置中的组态来记录事件。   

归档日志数据并从文件读入

可以保存记录的事件以便在日志文件中进行归档，以后即使不存在与安全模块的网络连接也

可打开该文件。全局安全功能中有用于打开日志文件的功能。

幻象模式下的诊断（仅适用于 SCALANCE S S602 V3.1 及更高版本）

如果在幻象模式下操作安全模块，则安全模块的外部接口将在运行时接管内部节点的 IP 地址。

需要先通过安全模块在运行期间从内部节点获取的 IP 地址建立到安全模块的连接，然后才

可以在幻象模式下运行安全模块的诊断。

要查找安全模块当前具有的 IP 地址，可以在 STEP 7 中使用“在线 > 可访问设备”(Online > 
Accessible devices) 搜索可访问的节点。

保护导出的日志文件免受未授权访问

从 STEP 7 导出的日志文件可能包含安全相关的信息。因此，应确保这些文件免受未授权访

问。这一点在传送文件时尤其重要。
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在线对话框功能概述

“Online & diagnostics”对话框的功能

在 STEP 7 中，安全模块在“Online & diagnostics”对话框中具有以下功能：

在线对话框中的条目 功能

状态 显示有关所选安全模块的状态信息，如接口的当前 IP 地址以及当前时

间和日期。

接口设置 各个接口的设置概述。

动态 DNS 动态 DNS 的设置概述。

系统日志 显示记录的系统事件、记录的开始和停止（仅当存在到 SCALANCE S 
模块的在线连接时）以及开始和停止从安全模块的本地缓冲区读取日

志数据。

审计日志 显示记录的安全事件以及开始和停止从安全模块的本地缓冲区中读取

日志数据。

数据包过滤日志 显示记录的数据包、记录的开始和停止（仅当存在到 SCALANCE S 模
块的在线连接时）以及开始和停止从安全模块的本地缓冲区读取日志

数据。

ARP 表 显示安全模块的 ARP 表。

已登录用户 显示登录到用户特定 IP 规则集 Internet 页面的用户。

通信状态 显示有关 VPN 隧道连接和所选安全模块包含的 VPN 组成员的状态信息。

SINEMA RC - 自动 VPN 组态 显示 OpenVPN 组态的状态以及与 SINEMA RC 服务器的 OpenVPN 连
接状态。

内部节点 显示安全模块已学习或已组态的内部网络节点。

动态更新的防火墙规则 显示通过 HTTP 或 HTTPS 动态释放的 IP 地址或由用户加载的 IP 地址。

防火墙黑名单 显示输入到防火墙黑名单中的 IP 地址。

幻象模式 SCALANCE S602 的幻象模式对话框，其中包含有关内部节点地址参数

（与安全模块的外部 IP 地址相同）以及内部节点 IP 地址变更的信息。

日期和时钟 设置日期和时间。

固件更新 更新固件。
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访问要求

要使用安全模块的在线功能，必须满足下列要求：

• 存在与所选模块的网络连接。

• 组态模块时所使用的项目已打开。

• 具有所需权限的用户必须登录到该项目中。

• 对于 CP，必须在防火墙中启用诊断访问（CP 343-1 Adv./443-1 Adv. 和 CP 1628：TCP 
443；S7-1200/S7-1500 CP：TCP 8448）。

说明

幻象模式下的在线诊断要求（仅适用于 SCALANCE S S602 V3.1 及更高版本）

仅当安全模块学习到内部节点的 IP 地址且将其作为外部接口时，才能在幻象模式下进行在

线诊断。此后，可通过外部接口的 IP 地址来访问安全模块。

如何访问该功能

1. 右键单击待处理的模块。

2. 在快捷菜单中，选择“Online & diagnostics”命令。

3. 如果与安全模块之间没有已建立的在线连接，请单击“Diagnostics”条目下的“Connect online”
按钮。

在线设置不会保存在组态中

在线模式下进行的设置（例如记录存储器的设置）不会保存在安全模块的组态中。因而在重

新启动模块时总是应用组态设置。
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在线诊断的功能

安全模块的状态信息 -“状态”(Status) 条目

含义

显示项目中所选安全模块的状态。 

表格 1-50 在线与诊断：-“状态”(Status) 条目

系统和状态功能 含义

概览

硬件类型 安全模块的类型。

外部 IP 地址 安全模块的外部 IP 地址。

对于 S7-1200/S7-1500 CP，CP 1628：工业

以太网接口的 IP 地址。

对于 CP 343-1 Adv./443-1 Adv.：千兆位接

口的 IP 地址。

内部 IP 地址 安全模块的内部 IP 地址。

对于 CP 1628：NDIS 接口的 IP 地址。如果存

在多个 NDIS 地址，则仅显示一个地址。

对于 CP 343-1 Adv./443-1 Adv.：PROFINET 
接口的 IP 地址。

DMZ IP 地址（仅适用于 SCALANCE S623/
S627-2M）

安全模块的 DMZ IP 地址。

隧道 IP 地址（仅适用于 V4 及更高版本的 
SCALANCE S612/S623/S627-2M）

VPN 隧道中安全模块的第一个别名内部 IP 地
址。

序列号 安全模块的序列号。

部件编号 订购时使用的安全模块的部件编号。

固件版本 安全模块的固件版本。

运行模式 安全模块的模式（网桥模式/路由模式）

外部 MAC 地址 安全模块的外部 MAC 地址。

对于 S7-1200/S7-1500 CP，CP 1628：工业

以太网接口的 MAC 地址。

对于 CP 343-1 Adv./443-1 Adv.：千兆位接

口的 MAC 地址。
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系统和状态功能 含义

内部 MAC 地址 安全模块的内部 MAC 地址。

对于 CP 1628：NDIS 接口的 MAC 地址。

对于 CP 343-1 Adv./443-1 Adv.：PROFINET 
接口的 MAC 地址。

DMZ MAC 地址（仅适用于 SCALANCE S623/
S627-2M）

安全模块的 DMZ MAC 地址

硬件版本 安全模块的硬件产品版本。

C-PLUG 显示是否已插入 C-PLUG。
别名 IP 地址（仅适用于 SCALANCE S V4 及更高版本）

IP 地址 按照 NAT 规则在安全模块接口上注册的别名 
IP 地址。

相应接口 在其上注册别名 IP 地址的安全模块接口。

本地时间

当前时间 在安全模块上显示的日期和时间。

用户界面语言为“德语”时的格式：

dd.mm.yyyy（日期）hh:mm:ss（时间）

用户界面语言为“英语”时的格式：

mm/dd/yyyy（日期）hh:mm:ss AM/PM（时

间）

用户界面语言为“法语”、“意大利语”和

“西班牙语”时的格式：

dd/mm/yyyy（日期）hh:mm:ss（时间）

用户界面语言为“中文”时的格式：

yyyy/mm/dd（日期）hh:mm:ss
注意事项（不适用于 CP）
在 SCALANCE S 模块的“功能 > 日期和时

间”(Functions > Date and time) 中设置本地时

间。

运行时间 安全模块自上次重新启动后所经过的时间。

用户界面语言为“德语”、“英语”、“法

语”、“意大利语”、“西班牙语”和“中

文”时的格式：dddd.hh:mm:ss
时间源 从中获取日期和时间的源。

组态
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系统和状态功能 含义

已创建

 
首次创建项目的日期和时间。 
户界面语言为“德语”、“英语”、“法

语”、“意大利语”、“西班牙语”和“中

文”时的格式：dd.mm.yyyy（日期）

hh:mm:ss（时间）

名称 上次加载的项目的文件名。

作者 创建项目的用户名。从项目属性中采用。

编译 上次编译项目的日期和时间。 
用户界面语言为“德语”、“英语”、“法

语”、“意大利语”、“西班牙语”和“中

文”时的格式：dd.mm.yyyy（日期）

hh:mm:ss（时间）

存储位置 指定在 SCT 项目的属性中输入的位置（例

如，城镇）。

文件系统（不适用于 CP）
RAM 指出在文件系统中占用多少 RAM 和闪存。

闪存

各接口的概览 -“接口设置”(Interface settings) 条目

模块特定的功能

该功能只适用于 SCALANCE S V3 模块或更高版本，请参见

各接口的概览 -“接口设置”(Interface settings) 条目 (页 641)部分

动态 DNS 设置总览 -“动态 DNS”(Dynamic DNS) 条目

模块特定的功能

该功能只适用于 SCALANCE S V3 模块或更高版本，请参见

动态 DNS 设置总览 -“动态 DNS”(Dynamic DNS) 条目 (页 642)部分
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显示 ARP 表 -“ARP 表”(ARP table) 条目

模块特定的功能

该功能只适用于 SCALANCE S V3 模块或更高版本，请参见

显示 ARP 表 -“ARP 表”(ARP table) 条目 (页 644)部分

登录到 Web 页面的用户 -“已登录用户”(Logged in users) 条目

模块特定的功能

该功能只适用于 SCALANCE S V3 模块或更高版本，请参见

登录到 Web 页面的用户 -“已登录用户”(Logged in users) 条目 (页 645)部分

安全模块的 VPN 连接 -“通信状态”(Communication status) 条目

含义   
显示以下网络组件的通信状态：

• 所选安全模块所属 VPN 组的其它安全模块

• 这些安全模块的内部网络节点

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 583



表格 1-51 在线与诊断：“通信状态”(Communication Status) 条目

系统和状态功能 含义

已知的安全设备或模块 显示节点，所选安全模块将通过该节点位于 
VPN 组中。还将显示隧道状态为主动还是被

动。要获取某个节点的其它信息，请在列表

中进行选择该节点。 
注意：

仅为 CP 指示已组态但尚未激活的隧道。

端点 显示安全模块内部网络节点的相关信息，该

安全模块在“已知的安全设备或模

块”(Known security devices or modules) 表
中进行选择。对于每个内部网络节点，显示

其是已学习节点还是已组态节点。还会显示

内部网络节点所在的子网。

使用 SCALANCE S 模块时，仅在桥接模式中

显示网络节点的子网。

隧道属性 显示与安全模块建立连接的 VPN 隧道的属

性，该安全模块在“已知的安全设备或模

块”(Known security devices or modules) 表
中选择。

通过 SINEMA RC 服务器自动进行 OpenVPN 组态

模块特定的功能

该功能仅适用于以下模块。

• CP 1243-1（自 V3.1 起）

• CP 1243-8 IRC（自 V3.1 起）

• CP 1243-7 LTE（自 V3.1 起）

• CP 1542SP-1 IRC（自 V2 起）

• CP 1543SP-1（自 V2 起）

有关详细信息，请参见诊断自动 OpenVPN 组态和 OpenNPN 连接 (页 676)部分。
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找到的内部网络节点 -“内部节点”(Internal nodes) 条目

含义

显示所有已学习和已组态的网络节点。同时显示是否启用了安全模块的学习模式。   

更新的防火墙规则 -“动态更新的防火墙规则”(Dynamically updated firewall rules) 条目

模块特定的功能

该功能仅适用于 CP 343-1 Adv./443-1 Adv.，详情请参见以下部分。

“S7-300/S7-400/PC CP 的安全性”部分中的 更新的防火墙规则 -“动态更新的防火墙规

则”(Dynamically updated firewall rules) 条目 (页 662)。

显示防火墙黑名单 -“防火墙黑名单”(Firewall blacklist) 条目

模块特定的功能

该功能只适用于 SCALANCE S V4 模块或更高版本，请参见

显示防火墙黑名单 -“防火墙黑名单”(Firewall blacklist) 条目 (页 645)部分。

设置日期和时间 - “日期和时间”(Date and Time) 条目

模块特定的功能

该功能只适用于 SCALANCE S，请参见

设置日期和时间 -“日期和时间”(Date and time) 条目 (页 645)部分。

幻象模式下的诊断 - “幻象模式”(Ghost mode) 条目

模块特定的功能

该功能只适用于 V3.1 及更高版本的 SCALANCE S602，请参见

幻象模式下的诊断 - “幻象模式”(Ghost mode) 条目 (页 646)部分。
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记录功能

记录系统事件 -“系统日志”(System log) 条目

含义

显示记录的系统事件以及开始和停止从安全模块的本地存储器中读取系统事件。

系统日志将自动记录连续的系统事件，例如启动一个进程。并可以根据事件类别缩放记录。

系统和状态功能 含义

开始/停止记录（不适用于 CP） 开始/停止记录系统事件。记录的方法和事件

类别在本地安全设置中进行组态。

开始/停止读取 开始/停止从安全模块的本地存储器中读取系

统事件。如果选中“Save log data”复选框，还

会将记录的日志数据另存为文件。选择存储

位置并输入文件名。

注意

如果在开始读取后选中“Save log file”复选

框，则已读出的数据不能保存在日志文件中。

清除显示 删除表中显示的日志数据。

可在全局安全功能中的“Log files (offline view)”中打开保存了系统事件的日志文件。

记录安全事件 -“Audit log”条目

含义

显示记录的安全事件以及开始和停止从安全模块的本地存储器中读取安全事件。
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审计日志将自动记录连续的安全相关事件。例如，这包括启用和禁用数据包记录等用户操作。

系统和状态功能 含义

开始/停止读取 开始/停止从安全模块的本地存储器中读取安

全事件。如果选中“Save log data”复选框，还

会将记录的日志数据另存为文件。选择存储

位置并输入文件名。

注意

如果在开始读取后选中“Save log file”复选

框，则已读出的数据不能保存在日志文件中。

清除显示 删除表中显示的日志数据。

可在全局安全功能中的“Log files (offline view)”中打开保存了审计事件的日志文件。

记录数据包 -“数据包过滤日志”(Packet filter log) 条目

含义

显示记录的数据包以及开始和停止读取数据包过滤事件。

数据包过滤日志记录了数据通信的特定数据包。只有在数据包与组态的数据包过滤规则（防

火墙）相匹配或者采用了基本保护（损坏或无效的数据包）时，才会记录该数据包。只有在

启用了对数据包过滤规则的记录时才生效。 
有关激活记录操作的更多信息，请参见

设置防火墙 (页 467)部分。

除了从缓冲区中读取日志数据并将传输到显示屏上，还可以保存在一个文件中以便归档。

系统和状态功能 含义

开始/停止记录（不适用于 CP） 开始/停止记录数据包。记录数据的方法在本

地安全设置中进行组态。

开始/停止读取 开始/停止从安全模块的本地存储器中读出记

录的数据包。如果选中“Save log data”复选

框，还会将记录的日志数据另存为文件。选

择存储位置并输入文件名。

注意

如果在开始读取后选中“Save log file”复选

框，则已读出的数据不能保存在日志文件中。
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系统和状态功能 含义

清除显示 删除表中显示的日志数据。

日志类别 选择将显示日志记录的数据包。该选择取决

于在本地安全设置中离线组态的设置。只记

录已启用日志记录的数据包。如果选择了未

启用记录的类别，则不会记录该类别的任何

数据。

可在全局安全功能中的“Log files (offline view)”中打开保存了审计数据包过滤事件的日志文件。

下载功能

下载安全组态时的特性 
安全组态可影响组态 PC 的安全模块的可访问性。例如，如果组态中存在为一个安全模块连

接到另一个安全模块而组态的隧道，并且此组态从组态 PC 下载到安全模块，就会出现这种

情况。从组态 PC 下载后，无法再访问安全模块，组态下载后默认通过 STEP 7 执行的可访问

性测试失败。STEP 7 输出的错误消息仅与可访问性测试有关；如果项目数据一致且安全模

块与组态 PC 之间的 IP 地址关系正确，则可确保组态的实际下载。

有关下载组态和固件到 SCALANCE S 模块时的特性，请参见以下部分：

下载功能 (页 647)

向工程师站上传组态

无法从 SCALANCE S 模块或 CP 1628 向工程师站上传组态。

如果组态中包含安全功能，则可以从支持这些安全功能的 S7 CP 向工程师站上传组态。然而，

不会将已组态安全功能传送至工程师站。在工程师站上已传送来的组态中，还将取消选中“激

活安全功能”(Activate security features) 复选框。
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SOFTNET 安全客户端

使用 SOFTNET 安全客户端

应用领域 - 通过 VPN 进行访问   
利用 SOFTNET 安全客户端 (SSC) PC 软件，可以通过公共网络从 PG/PC 对受安全模块保护的

自动化系统进行安全的远程访问。 对于 S7-300/S7-400 CP 和 PC CP 1628，需要 SOFTNET 安
全客户端 V4.0 HF1。不允许将这些 CP 与 V4.0 及更低版本的 SOFTNET 安全客户端配合使用。

尚未发布适用于其他 CP 的 SOFTNET 安全客户端。

使用 SOFTNET 安全客户端时，PG/PC 将自动组态，以便在 VPN（Virtual Private Network，虚

拟专用网络）中与一个或多个安全模块建立安全 IPsec 隧道通信。

此 IPsec 隧道通信可以使 NCM 诊断等 PG/PC 应用安全访问位于受到安全模块保护的内部网

络中的设备或网络。

SOFTNET 安全客户端的工作原理是什么？

如有必要，SOFTNET 安全客户端可读取通过 STEP 7 创建的组态并根据文件确定要导入的证书。

CA 证书和私钥（如适用）将被导入并存储在本地 PG/PC 中。 
之后，根据组态中的数据进行安全设置，以便应用程序可以访问安全模块下游的 IP 地址。

如果为内部节点或可编程控制器启用了学习模式，将首先设置安全政策，以便安全访问安全

模块。 然后 SOFTNET 安全客户端会寻址安全模块，以获取相关内部节点的 IP 地址。

SOFTNET 安全客户端会在属于该安全策略的特殊过滤列表中输入这些 IP 地址。 应用随后便

能通过 VPN 与可编程控制器进行通信。

说明

使用 SOFTNET 安全客户端时的附加安全措施

SOFTNET 安全客户端可用于通过 VPN 与自动化单元进行安全通信。为实现 PC/PG 和相应自

动化单元的自我保护，建议使用病毒扫描程序和 Windows 防火墙等附加措施。

在 Windows 7 中，必须启用操作系统的防火墙才能建立 VPN 隧道。 

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 589



在 STEP 7 中创建组态文件

在项目中组态 SOFTNET 安全客户端模块     
在项目中将 SOFTNET 安全客户端创建为模块。与其它安全模块不同，您无需组态任何其它

属性。

将 SSC 模块分配到 VPN 组或者是要建立 PG/PC 的 IPsec 隧道的组。

说明

有关参数的信息，请参见

在所组态 VPN 组中包含安全模块 (页 567)部分。

说明

如果在一个组中创建多个 SOFTNET 安全客户端，则不会在这些客户端之间建立隧道，而只

会建立从相关客户端到安全模块的隧道。

SOFTNET 安全客户端的组态文件   
通过组态文件控制组态工具 STEP 7 与 SOFTNET 安全客户端之间的接口。

组态存储以“*.dat”、“*.p12”和“*.cer”三种类型的文件存储。

步骤

要生成组态文件，请在 STEP 7 中执行以下步骤：

1. 在“设备和网络”(Devices & networks) 视图中，选择“拓扑视图”(Topology view) 或“网络视
图”(Network view) 选项卡。

2. 通过选择“网络组件 > 工业安全”(Network components > Industrial Security)，将“安全设
备”插入从硬件目录选择的选项卡中。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

590 编程和操作手册, 11/2022



3. 在“VPN 设备 > VPN 模式”(VPN device > VPN mode) 下，选择本地安全设置中的 SOFTNET 
Security Client V5 。

4. 将 SOFTNET 安全客户端分配给 PG/PC 将在其中通过 IPsec 隧道进行通信的 VPN 组。

5. 确保已选中 SOFTNET 安全客户端本地安全设置中的“SOFTNET 安全客户端的组
态”(Configuration of the SOFTNET Security Client) 条目下的“生成 SSC 文件”(Generate SSC 
files) 复选框。

6. 选择组态文件的存储位置。

7. 编译 SOFTNET 安全客户端的组态以导出组态文件。

8. 如果选择使用证书进行认证，则需为 VPN 组态的证书指定密码。如果未分配密码，则使用项
目名称（而非项目密码）作为密码。
结果：组态文件导出完成。

9. 在要运行 SOFTNET 安全客户端的 PG/PC 上采用 *.dat、*.p12 和 *.cer 类型的文件。

说明

保护导出的组态文件免受未授权访问

从 STEP 7 导出的 SOFTNET 安全客户端的组态文件可能包含安全相关的信息。因此，应确保

这些文件免受未授权访问。这一点在传送文件时尤其重要。

SCALANCE S-600 V3

更换安全模块

要求

为了能够更换安全模块，安全模块的模块描述必须是 新的。要更新安全模块的模块描述，

请按照下面的步骤操作：

1. 选择要编辑的安全模块。

2. 在本地安全设置中，单击“常规 > 目录信息”(General > Catalog information) 条目。

3. 单击“更新模块描述”(Update module description) 按钮。

如何访问该功能

1. 在拓扑或网络视图中选择要编辑的安全模块。

2. 右键单击安全模块，然后选择快捷菜单命令“更换设备...”(Change device...)。
根据下表，可以看到更换哪些安全模块不会导致数据丢失，哪些可能导致数据丢失。
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初始模块 可行的模块更换

S602 
V3

S602 
V3.1

S602 V4 S612 V3 S612 V4 S623 V3 S623 V4 S623 
V4.0.1

S627-2
M V4

S627-
2M 

V4.0.1
S602 V3 - √ √ √ √ √ √ √ √ √
S602 
V3.1

! - √ ! ! ! ! ! ! !

S602 V4 ! ! - ! ! ! ! ! ! !
S612 V3 ! ! ! - √ √ √ √ √ √
S612 V4 ! ! ! ! - ! √ √ √ √
S623 V3 ! ! ! ! ! - √ √ √ √
S623 V4 ! ! ! ! ! ! - √ √ √
S623 
V4.0.1

! ! ! ! ! ! ! - ! √

S627-2M
 V4

! ! ! ! ! ! ! ! - √

S627-2M
 V4.0.1

! ! ! ! ! ! ! ! ! -

√ 无损失

!可能有损失

- 模块类型和固件版本不改变。

SCALANCE S 模块的组态接口 

概述

组态模式

通过模式指定接口路由的处理方式（外部/内部）。 安全模块的 DMZ 接口（仅适用于 
SCALANCE S623/S627-2M）始终以路由模式连接。 有关更多详细信息，请参见

组态 IP 地址参数 (页 595)部分
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组态接口

如果安全模块的外部接口、DMZ 接口（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）或隧道接口

（仅适用于 VPN 组中 V4 及更高版本的 SCALANCE S612/S623/S627-2M）需要进行组态，则

必须使用“激活接口”(Activate interface) 复选框激活相应的接口。 设置每个接口的 IP 地址

信息，完成各个端口的设置。 可通过“常规”(General) 条目中的下列选项为外部接口和 DMZ 
接口分配 IP 地址（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）：

• 静态 IP 地址与子网掩码。 有关更多详细信息，请参见

组态 IP 地址参数 (页 595)部分

• 使用 PPPoE 进行地址分配。 有关更多详细信息，请参见

组态 Internet 连接 (页 597)部分

只能使用静态 IP 地址组态内部接口和隧道接口。

如果由于组态 NAT 规则而导致在安全模块的接口上注册了别名 IP 地址，这些地址会显示在

“别名 IP 地址”(Alias IP addresses) 条目中。

说明

外部接口和 DMZ 接口用于 Internet 访问

无法在外部接口和 DMZ 接口（双 ISP）同时运行 PPPoE。

以太网上的点对点协议 (PPPoE)
需要通过 PPPoE 分配外部接口或 DMZ 接口的 IP 地址，才允许通过 DSL 调制解调器直接访问 
Internet/WAN。 PPPoE 是一种拨号协议，用于从 Internet 服务提供商 (ISP) 获取 IP 地址。 此
时是在路由模式下运行 SCALANCE S。
要使用此 IP 地址分配模式，请在“PPPoE”条目中指定 ISP。 接口的 IP 地址、子网掩码、标准

路由器和 DNS 服务器均由 ISP 指定。

说明

使用 PPPoE 时，不考虑已组态的标准路由器。 它由 ISP 动态分配给模块。

说明

SCALANCE S 与 DSL 调制解调器间没有网络组件

如果 SCALANCE S 模块的接口通过 PPPoE 运行，则该接口及其连接的 DSL 调制解调器间不

得有其它网络组件，否则可能通过此链接以不加密的方式传输 Internet 服务提供商的拨号数

据。 使用“CHAP”验证协议时，数据以加密方式传送。
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组态媒介模块

除 SCALANCE S623 的功能外，S627-2M 还有两个媒介模块插槽，在其中可插入带有双端口

的电气或光学媒介模块。 外部和内部接口因此都可扩展 多两个端口。 在路由模式下，安

全模块的附加端口可用于将外部和内部接口连接到环型拓扑。

要将媒介模块集成到 SCALANCE S627-2M 中，请选择安全模块并切换到设备视图。 然后从

硬件目录中选择所需媒介模块。

对于端口类型为“电口”的端口，可使用端口模式手动设置传输速度和双工方式。 对于端

口类型为“光学”的端口，端口模式由所使用的媒介模块或 SFP 收发器确定，无法进行调整。

有关将媒介模块端口连接到 MRP 环网的更多信息，请参见以下部分：

环型拓扑中的介质冗余 (页 603)

设置操作模式

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“模式”(Mode) 条目。

操作模式 - 可能的选择

如果 VPN 组不包括安全模块，则可以在此对话框中更改操作模式。 如果安全模块在 VPN 组
中，则无法更改操作模式。
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这种选择适用于外部和内部接口之间的接口路由。 DMZ 接口（仅适用于 SCALANCE S623 和 
S627-2M）始终以路由模式连接。

网桥模式 适用于在扁平网络中运行。 外部接口和内部接口在同

一 IP 子网中。

对于 S623/S627-2M： 外部和内部接口在同一 IP 子网

中，DMZ 接口在其它 IP 子网中或未激活。

路由模式 所有接口都在不同的 IP 子网中。 如果已激活路由模

式，必须为安全模块的内部接口组态内部 IP 地址和子

网掩码。

注意

如果启用了 SCALANCE S 模块的路由模式，则将无法

定义 MAC 防火墙规则。

幻象模式（仅适用于 SCALANCE S S602 V3.1 及更高版

本）

运行时，安全模块外部接口使用连接至安全模块内部

接口的节点的 IP 地址。 在幻象模式下操作之前，为外

部接口指定的 IP 地址数据只用于下载组态。

组态 IP 地址参数

含义

指定安全模块接口的网络参数，如 IP 地址和子网掩码。

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“外部接口 [P1] 红色”(External interface [P1] red) 或“DMZ 接口 [P3] 
黄色”(DMZ interface [P3] yellow)。 只有当安全模块（仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE 
S612/S623/S627-2M）至少属于一个 VPN 组时才可组态虚拟隧道接口，请参见“隧道 IP 地址
的含义”部分。

说明

在路由模式中组态内部接口

如果已为安全模块选择了“路由”模式，则也必须为安全模块的内部接口组态一个内部 IP 
地址和子网掩码。 可在本地安全设置的“内部接口 [P2] 绿色 > 以太网地址”(Internal 
interface [P2] green > Ethernet addresses) 中访问此功能。

3. 如果适用，可通过“激活接口”(Activate interface) 复选框启用接口。
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4. 选择“以太网地址”(Ethernet addresses) 条目。

5. 完成下表中规定的设置。

参数 含义

IP 地址 外部接口的 IP 地址。

IP 地址由四个 0 到 255 之间的十进制数组成，每个数

字都由一个句点进行分隔（例如 141.80.0.16）。

子网掩码 子网掩码由四个用句点分隔的十进制数组成（例如 
255.255.0.0）

使用路由器（不适用于隧道接口） 如果要使用标准路由器，则选中此复选框，并在“路

由器地址”(Router address) 输入框中输入路由器的 IP 
地址。

说明

将物理接口联网

将安全模块的物理接口联网到合适的子网以避免 IP 地址冲突。

隧道 IP 地址的含义

如果要对 V4 及更高版本的 SCALANCE S612/S623/S627-2M 模块使用“在 VPN 隧道中使用 
NAT/NAPT”功能，则需要为安全模块分配隧道 IP 地址。 这样可确保能够通过 VPN 隧道访问

安全模块并提供了一种组态和诊断选项。 已组态的隧道 IP 地址可通过别名隧道 IP 地址使用

适用的 NAT/NAPT 规则进行扩展。 别名隧道 IP 地址的子网掩码固定为 32 位且不能通过组态

进行更改。 只有安全模块至少属于一个 VPN 组时，才可以组态隧道 IP 地址。

有关在 VPN 隧道中使用 NAT/NAPT 进行地址转换的详细信息，请参见以下部分：

在 VPN 隧道中使用 NAT/NAPT 进行地址转换 (页 626)

标准路由器的特殊功能

• 通过“PPPoE”组态 IP 分配时，将忽略已组态的标准路由器，因为标准路由始终通过 PPPoE 
接口自动组态。

• 如果通过“静态地址”组态地址分配，并且安全模块通过 DSL (NAPT) 路由器连接到 
Internet，则必须输入 DSL 路由器作为标准路由器。

• 对于幻象模式下的安全模块（仅适用于 V3.1 及更高版本的 SCALANCE S602），由于运

行期间会标识标准路由器，因此无法组态这些路由器。 在幻象模式下，无法针对安全模

块组态特定路由。 
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组态端口模式

含义

端口模式指定传输速度和双工方式。应当为通信中涉及的端口设置相同的参数。

可组态的端口模式

对于 SCALANCE S V3 以及更高版本，可为永久安装的端口组态以下端口模式：

端口模式 含义

自动协商 自动选择传输速度和双工设置。

注意

只有选择自动协商时，才支持 1000 Mbps 的传输速度

和自动跨接功能。

10 Mbps，半双工和全双工 传输速度为 10 Mbps
100 Mbps，半双工和全双工 传输速度为 100 Mbps

禁用端口仅适用于外部端口和 SCALANCE S623/S627-2M 的 DMZ 端口。介质模块端口的端

口模式在设备视图中组态，并以所需介质模块的功能范围为基础。

组态 Internet 连接

要求

只有为其中一个接口组态了 IP 分配方法“PPPoE”时，才在本地安全设置中显示“PPPoE”条目。

如何访问该功能

1. 选择要编辑的安全模块

2. 在本地安全设置中，选择“PPPoE”条目。
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含义

如果通过 PPPoE 为安全模块的其中一个接口建立了连接，则在此条目中进行 Internet 服务供

应商 (ISP) 的相关设置。

表格 1-52 ISP 帐户的设置

功能 说明

验证协议 选择无协议或以下验证协议之一：

• PAP（密码验证协议）

• CHAP（挑战握手验证协议）

注意

通信双方必须使用相同的验证方法，否则无

法建立连接。

用户名 输入使用 ISP 帐户登录的名称。

密码 输入使用 ISP 帐户登录的密码。

再次输入密码 再次输入使用 ISP 帐户登录的密码。

表格 1-53 用户名称和密码规则

允许的字符 允许使用 ANSI X 3.4-1986 字符集中的下列字

符：

0123456789
A...Z a...z

!#$%&()"*'+`,-./:;<=>?@ [\]_{|}~^
用户名长度 1 到 120 个字符

密码的长度 1 到 31 个字符

表格 1-54 连接的设置

功能 说明

永久连接 永久 Internet 连接。提供商终止连接后，即使当前没有要

发送的数据包，也自动恢复连接。

按需连接 有数据包需要发送至 Internet 时，自动建立 Internet 连
接。 
此设置中，发送数据包时可以有延迟。
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长空闲时间（仅适用于“按

需连接”设置）

如果在一定时间内没有发送数据包，则自动终止 Internet 
连接。在“ 长空闲时间”(Maximum idle time) 框中，输

入在其后终止连接的时间（以秒为单位）。

• 默认设置：300
• 小值：10
• 大值：3600

强制断开（仅适用于“永久连

接”设置）

选中该复选框可调整安全模块强制断开连接的时间。

强制断开时间（仅适用于“永

久连接”设置）

提供商在一定时间后自动终止 Internet 连接。如果在此框

中输入时钟，则安全模块在到达该时间时将自行终止 
Internet 连接。这允许特定情况下提供商断开 Internet 连
接时出现延迟。只有存在永久连接时，强制断开功能才可

以自行启动。

• 默认设置：00.00
• 允许的输入：00:00 ... 23:59

组态 DNS

模块特定的功能

SCALANCE S 模块 V3 及更高版本可使用在条目“动态 DNS”(Dynamic DNS) 中指定的用于解

析 FQDN 的 DNS 服务器。SCALANCE S 模块 V4 及更高版本可使用所有其它功能的 DNS 服
务器。

DNS
要使用 FQDN 对网络节点进行寻址，安全模块必须了解将 DNS 查询转换到网络节点相应 IP 地
址的 DNS 服务器的 IP 地址。

设置 DNS - 按照以下步骤操作：

1. 选择要编辑的安全模块。

2. 在本地安全设置中，选择“DNS”条目。
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选项 含义

自动获取 DNS 服务器地址 如果安全模块通过 DSL 调制解调器连接到 
Internet，则可以使用 PPPoE 自动获取 DNS 
服务器的地址。仅能对外部接口和 DMZ 接口

进行设置。如果为其中一个接口设置了 
PPPoE 且未组态 DNS 服务器，则选项“自动

获取 DNS 服务器地址”(Obtain DNS server 
address automatically) 会由 STEP 7 设置。

使用以下 DNS 服务器地址： 手动输入首选和备用 DNS 服务器地址。

组态动态 DNS

动态 DNS
使用动态 DNS，可访问具有一个预定不变的名称 (FQDN) 但经常变化的 IP 地址。例如，想

要访问可通过不断变化的公共 IP 地址到达的服务器时，这就很有必要。

安全模块将当前 WAN IP 地址（通过该 IP 地址可访问该安全模块）告知给动态 DNS 的提供商

（例如 DynDNS.org、no-ip.com）。提供商确保以安全模块的当前 WAN IP 地址响应发送到

安全模块 FQDN 的 DNS 查询。

以下接口允许动态 DNS：
• 外部接口

• DMZ 接口

要求

已使用动态 DNS 提供商创建帐户，并且已经注册 FQDN。

设置动态 DNS - 按照以下步骤操作：

1. 选择要编辑的安全模块。

2. 在本地安全设置中选择“动态 DNS”(Dynamic DNS) 条目。
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3. 在“主动态 DNS 服务”(Primary dynamic DNS service) 区域激活“激活服务”(Activate service) 
复选框，并进行以下设置：

设置 含义

提供商 选择通过其建立动态 DNS 帐户的提供商。

使用预定义的提供商（DynDNS.org 和 No-
IP.com）时，提供商更新 URL 和检查 IP 服
务 URL 均已完成。如果选择选项“用户自定

义”(User defined)，则可手动指定两个 
URL。

复位类型 选择是要将 HTTP 还是要将 HTTPS 协议用于

预定义提供商的提供商更新 URL。
FQDN 输入向提供商登记的主机名（例如 

mysecuritymodule）和域名（例如 
dyndns.org），用点号分隔。FQDN 可起

到 VPN 端点的作用，且与“VPN”条目中的 
FQDN 不同。可以在连接特定的 VPN 设置中

组态将通知给 VPN 伙伴的 VPN 端点。

FQDN 的语法必须符合 DNS。
大字符数：99

忽略检查服务器证书时的错误 为保护验证数据，将检查更新服务器的证

书。如果证书检查失败，则默认情况下会终

止 HTTPS 连接且不传送帐户数据。如果激

活该复选框，则在检查失败（例如，使用的

证书过期）时不会终止 HTTPS 连接，并且

会传送帐户数据。建议不要忽略检查，也不

要选中此复选框。只有在选择了服务类型

“DDNS-HTTPS”时才会激活该复选框。

用户 输入创建帐户时指定的用户名。用户名的语

法必须符合 DNS。
大字符数：24

密码 输入创建帐户时指定的密码。密码的语法必

须符合 DNS。
大字符数：24
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设置 含义

监视 DSL 路由器的 IP 地址变化 如果安全模块通过 DSL 路由器连接到 
Internet，则启用此功能会激活“检查 IP”服
务的功能。安全模块将周期性发送查询，以

确定 DSL 路由器的当前 IP 地址以及检测 
DSL 路由器的 IP 地址变化。将通过此方法指

定的 IP 地址随各个变化的 ID 一起发送给提

供商。

时间段 指定调用“检查 IP”服务的间隔。

• 默认设置：20 分钟

• 小值：10 分钟

• 大值：1440 分钟

提供商更新 URL 输入安全模块用来向提供商报告公共 IP 地
址的 URL。需要将占位符文本 <FQDN> 和 
<CurrentWanIP> 置于 URL 中的正确位置。

URL 的语法必须符合 DNS。
大字符数：127

检查 IP 服务 URL 输入安全模块将用来确定其公共 IP 地址的 
URL。URL 的语法必须符合 DNS。
大字符数：127

4. 如果主要提供商失败，在“次要动态 DNS 服务”(Secondary dynamic DNS service) 区域（可选
设置）中创建次要提供商。

组态 LLDP

模块特定的功能

该功能只适用于 SCALANCE S V4 模块或更高版本。

要求

安全模块处于路由模式下。
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含义

LLDP（Link Layer Discovery Protocol，链路层发现协议）是用于发现网络拓扑的协议。支持 
LLDP 的设备会以规定的时间间隔向相邻设备发送自身信息，同时从相邻设备接收信息。接

收的信息会存储在支持 LLDP 的每台设备上的 LLDP MIB 文件中。网络管理系统可以使用 SNMP 
访问这些 LLDP MIB 文件，并因此重新创建现有的网络拓扑。

可组态参数

安全模块的 LLDP 活动程度可在相应接口的“LLDP 模式”(LLDP mode) 条目下进行组态。

参数 说明

名称 使用组态设置的端口名称。

LLDP 模式 已组态 LLDP 模式：

• RxTx： 可发送和接收 LLDP 帧
• 关： 不发送或接收任何 LLDP 帧

环型拓扑中的介质冗余

使用 MRP 实现介质冗余

模块特定的功能

该功能仅适用于 SCALANCE S627-2M 模块。

含义

术语“介质冗余”将多种用于增强工业以太网网络可用性的方法划分为一组，在这类网络中，

可通过不同路径访问设备。 这可以通过网络网格化、布置并行传输路径或闭合线性总线拓

扑使其形成环网来实现。

介质冗余方法 MRP
借助 SIMATIC NET 产品等通过 MRP（Media Redundancy Protocol，介质冗余协议）方法可

实现环型拓扑内的介质冗余。

使用此种方法，将其中一个节点组态为冗余管理器。 其它节点为冗余客户端。 SCALANCE 
S627-2M 模块只能承担 MRP 客户端的角色。 冗余管理器通过测试帧检查环网以确保其没有

中断。 冗余客户端转发测试帧。 如果由于网络中断导致冗余管理器发送的测试帧无法到达
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冗余管理器的其它环网端口，则冗余管理器将在自身的两个环网端口之间切换并立即将切换

情况通知给冗余客户端。

作为冗余管理器的 SCALANCE X 交换机在其环网端口之间切换所需的时间为 200 ms。

MRP 的使用说明

• 在具有 多 100 个设备的环型拓扑中支持 MRP。 超过此设备数可能导致通信数据丢失。

• 建议将所涉及的环网端口设置为全双工和 100 Mbps。 否则，可能丢失通信数据。

在媒介模块端口上可能使用 MRP 的情况

仅 SCALANCE S627-2M 的媒介模块端口支持 MRP。 下表显示在 SCALANCE S627-2M 媒介

模块端口上可能使用 MRP 的情况：

环网端口 媒介模块 1 媒介模块 2
P4 P5 P6 P7

MRP 客户端 - - - -
环网 1 环网 1 - -

- - 环网 2 环网 2
环网 1 环网 1 环网 2 环网 2

在每个 SCALANCE S 模块有两个底层环网的情况下，可在这些环网间进行第三层通信。

为安全模块组态 MRP

要求

• 安全模块处于路由模式下。

• 针对要连接到 MRP 环网的接口组态介质模块。

• 要连接到环网的安全模块接口已与相关环网管理器联网。 

如何访问该功能

1. 选择要编辑的安全模块。

2. 在所需接口的设置中，选择“Media Redundancy”条目。
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可组态参数

参数 含义 可能选择

MRP 域（仅在选择“MRP 客户端”介质冗

余角色时）

借助 MRP 域来指定 MRP 环
网成员。 所有要连接到同

一 MRP 环网的模块接口必

须选择同一个 MRP 域。

显示用于接口的 MRP 域。

介质冗余角色 为接口选择介质冗余协议

或禁用介质冗余。

• 非环网中的节点

• MRP 客户端

环网端口 1（仅在选择“MRP 客户端”介

质冗余角色时）

所选接口的第一个环网端

口名称（如果为其选择的

介质冗余角色为“MRP 客户

端”）。

-

环网端口 2（仅在选择“MRP 客户端”介

质冗余角色时）

所选接口的第二个环网端

口名称（如果为其选择的

介质冗余角色为“MRP 客户

端”）。

-

域设置 可使用域设置添加新的 
MRP 域、编辑现有 MRP 域
的名称以及删除现有 MRP 
域。

-

备用介质冗余协议 使用其它介质冗余协议

时，请选中此复选框以启

用安全模块接口。

• 启用其它介质冗余协议的接口

• 禁用其它介质冗余协议的接口（默认

设置）

被动侦听 如果所选接口将连接到使

用 STP/RSTP（Spanning 
Tree Protocol/Rapid 
Spanning Tree Protocol，
生成树协议/快速生成树协

议）的第三方网络，则启

用此复选框。

• 激活被动监听（默认）

• 取消激活被动监听

幻象模式的特殊功能

模块特定的功能

该功能只适用于 V3.1 及更高版本的 SCALANCE S602。
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含义

在幻象模式下，安全模块在内部接口或外部接口上都没有自己的 IP 地址。 而是由安全模块

在运行期间通过安全模块内部接口所连接的节点（其 IP 地址参数在组态期间未知）获取其

外部接口的 IP 地址。 可以更改内部节点的 IP 地址及外部接口处相应的 IP 地址。 由于内部

节点基于其 MAC 地址进行识别，因此只针对学到的 MAC 地址更改 IP 地址。 在安全模块的

内部接口未组态或获取任何 IP 地址。

至于 MAC 地址，安全模块在外部接口上的所有传出数据包（来自内部节点的响应）中，将

内部节点的 MAC 地址替换为安全模块的 MAC 地址。

激活幻象模式

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“模式”(Mode) 条目。

3. 选择“幻象模式”(Ghost mode) 选项。

可组态的模块属性

在幻象模式下，可在本地安全设置中组态以下模块属性：

• 外部接口 [P1] 红色

• 防火墙

• 时钟同步

• 日志设置

• SNMP
由于无法在幻象模式下组态 DNS 服务器，因此无法实现 FQDN 分辨率。

标识内部节点的要求

仅在内部节点发起与外部网络通信伙伴的数据通信时，安全模块才能获取内部节点的 IP 地址。

除此之外，安全模块在获取 IP 地址时不会提供任何服务器服务。 仅在数据包由内部节点发

送到安全模块后，安全模块才能回复来自外部的查询。
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用于传入和传出数据连接的端口分配

由于安全模块的外部接口和内部节点具有相同的 IP 地址，必须通过 TCP/UDP 端口对网络组

件进行明确编址。 因此，可将端口分配给安全模块或内部节点。 下表显示了用于传入和传

出数据连接的针对相关设备的端口分配：

表格 1-55 用于传入连接的端口分配（从外部到安全模块）

服务 端口 协议 注释

Web 服务、组态和诊断访

问

443 TCP HTTPS 端口使用 STEP 7 永
久激活用于组态和诊断访

问，并且不能更改。

SNMP 161 TCP 在 STEP 7 中激活 SNMP 
后，传入 SNMP 查询将通

过 UDP 端口 161 传送。也

可以通过 TCP 端口 161 传
送（如为了能够访问内部

节点）。

 
注意

激活 SNMP 后，SNMP 端
口将永久分配给安全模

块。 如果未激活 SNMP，
则可以在防火墙规则的帮

助下通过 SNMP 访问内部

节点。

UDP
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表格 1-56 用于传出连接的端口分配（从安全模块到外部）

服务 端口 协议 注释

Syslog 514 UDP 如果已在 STEP 7 中激活 
Syslog 服务，则 Syslog 消
息将由安全模块通过 UDP 
端口 514 传送。 该端口分

配不能更改。

NTP 123 UDP 如果将 NTP 服务器用于时

间同步，则通过 UDP 端口 
123 传送 NTP 查询。该端

口分配不能更改。

可识别的 IP 地址和子网掩码

安全模块只识别 IP 地址处于网络类别 A、B 或 C 范围内的内部节点。子网掩码由安全模块按

照相应的网络类别标识（请参见“网络类别及相应的子网掩码”表）。 必须输入用于内部

节点的标准路由器，才能正确确定子网掩码。

IP 地址处于网络类别 D 和 E 范围内的节点会被安全模块拒绝。

网络类别 IP 地址 子网掩码

下限 上限

A 0.0.0.0 127.255.255.255 255.0.0.0
B 128.0.0.0 191.255.255.255 255.255.0.0
C 192.0.0.0 223.255.255.255 255.255.255.0
D 224.0.0.0 239.255.255.255 被安全模块拒绝

E 240.0.0.0 255.255.255.255 被安全模块拒绝
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组态限制

安全模块 多可识别一个内部节点。 如果存在多个内部节点，安全模块将做出如下反应：

• 如果防火墙组态适当，则安全模块在内部网络中首先识别出的设备将获准访问外部网段。

• 内部网络区域中任何附加节点的数据流量都会根据发送方地址在传出方向上的 2 级（MAC 
层）被阻止。

调试后加载组态和诊断

从内部节点获取 IP 地址后，安全模块在外部接口的 IP 地址可以与 初为安全模块组态的 IP 地
址不同。 要加载组态或运行诊断，需要在 STEP 7 中为到外部接口的连接指定 IP 地址（由安

全模块在运行期间从内部节点获取）。 这可在本地安全设置或直接在“高级下载”(Advanced 
download) 或“在线连接”(Connect online) 对话框中实现。 有关建立在线连接的详细信息，

请参见以下部分： 下载组态 (页 647)

外部接口上分层网络的路由信息

如果安全模块的外部接口具有带子网转换的分层网络，则安全模块需从内部节点中获取相关

的路由信息。 为此，内部节点必须响应发送给它的 ICMP 查询。 不需要对 ICMP 广播做出响

应。

通过 RADIUS 服务器验证

概览

模块特定的功能

该功能只适用于 SCALANCE S V4 模块或更高版本。

含义

RADIUS（Remote Authentication Dial-In User Service，拨入用户远程认证服务）是通过集中

存储用户数据的服务器来验证用户的协议。使用 RADIUS 服务器可以进一步保护用户名称、

已分配的角色以及密码。
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使用 RADIUS 服务器的情形

可在激活用户特定的 IP 规则集时执行通过 RADIUS 服务器进行验证。

1 在安全模块的 Web 页面上输入用户数据

2 通过 RADIUS 服务器验证并激活用户特定的 IP 规则集

3 访问自动化单元

以上显示的网络布局只是一个示例。RADIUS 服务器还可以位于安全模块的内部网络或 DMZ 
网络中。

下文介绍组态选项时，已假定 RADIUS 服务器在 STEP 7 中组态，并已分配给相关的安全模块。

除此以外，还必须对一个用户或角色组态了“RADIUS”验证方法。有关详细信息，请参见以下

各部分：

• 定义 RADIUS 服务器 (页 612)
• 将 RADIUS 服务器分配给安全模块 (页 613)
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有关用户特定 IP 规则集的一般信息，请参见以下部分：

• 用户特定的 IP 规则集 (页 617)

组态选项

要使用 RADIUS 服务器验证用户，有两个组态选项可供使用：

• 用户和用户角色对于安全模块而言是已知的，只有用户密码在 RADIUS 服务器上管理。用

户和密码在 RADIUS 服务器上组态。

– 组态使用“RADIUS”验证方法的用户。

– 将该用户分配给用户特定的 IP 规则集。

结果：

– 用户登录安全模块的 Web 页面时，验证查询会转发至 RADIUS 服务器。

– RADIUS 服务器执行密码检查并将结果发送回安全模块。

– 如果成功通过了密码检查，用户特定的 IP 规则集会激活。

• 角色对于安全模块而言是已知的，用户管理通过 RADIUS 服务器进行。用户和密码在 
RADIUS 服务器上组态。

– 将用户自定义的角色或系统定义的角色分配给用户特定的 IP 规则集。

– 在安全模块本地安全设置中的“RADIUS > RADIUS 设置”(RADIUS > RADIUS settings) 条
目下，启用“允许 RADIUS 验证非组态用户”(Allow RADIUS authentication of 
unconfigured users) 复选框和“验证需要过滤器 ID”(Filter ID is required for 
authentication) 复选框。

结果：

– 用户登录到安全模块的 Web 页面时，验证和授权查询会转发至 RADIUS 服务器。

– RADIUS 服务器执行密码检查并将结果发送回安全模块。

– 情况 a：如果在 RADIUS 服务器上也组态了此角色名称：

RADIUS 服务器会将已分配给用户的角色名称返回给安全模块。

– 情况 b：如果未在 RADIUS 服务器上组态该角色名称：

安全模块会给用户分配系统定义的角色“radius”。
– 如果成功通过了密码检查，用户特定的 IP 规则集会激活。

有关 RADIUS 服务器的约定

• RADIUS 服务器可以位于与安全模块相连的任意网络内。

• 每个安全模块 多可以组态两个 RADIUS 服务器。运行期间只有一个 RADIUS 服务器处于

激活状态。

• 定义 RADIUS 服务器时，还可以使用 FQDN 取代 IP 地址。

• RADIUS 服务器的名称 多可使用 25 个字符。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 611



定义 RADIUS 服务器

含义

在能够通过 RADIUS 服务器验证以前，需要先将其存储在 STEP 7 项目中。之后，将指定的 
RADIUS 服务器分配给安全模块，让该 RADIUS 服务器为其处理用户验证。

步骤

1. 在全局安全功能中，选择条目“RADIUS”。
结果：所选条目下将显示之前创建的 RADIUS 服务器。

2. 双击“添加新 RADIUS 服务器”(Add new RADIUS server) 条目。
结果：在条目“RADIUS”下，会显示创建的 RADIUS 服务器和自动分配的编号。

3. 双击创建的 RADIUS 服务器。
结果：在工作区会显示 RADIUS 服务器的分配对话框。在“RADIUS 服务器”(RADIUS server) 下
拉列表中，将选中所选的 RADIUS 服务器。可为其分配所需的安全模块，具体请参见将 RADIUS 
服务器分配给安全模块 (页 613)部分。在本地安全设置中，会显示 RADIUS 服务器可组态的
属性。

4. 在本地安全设置的“常规”(General) 条目中，输入以下数据：

参数 含义

名称 (Name) RADIUS 服务器的名称。

名称 多可包含 25 个字符。可使用字符 0-9、a-z、A-
Z、-、_。名称必须以字母开头、以字母或数字结尾。

在“.”字符之前只允许使用字母或数字，“.”字符之后只允

许使用字母。在“_”或“-”字符之前只允许使用字母或数

字。

IP 地址 / FQDN (IP address / FQDN) RADIUS 服务器的 IP 地址或 FQDN。

端口 (Port) UDP 端口，通过该端口可以到达 RADIUS 服务器。默认

情况下在端口 1812 接收验证数据。

共享秘密 (Shared secret) 输入在 RADIUS 服务器和安全模块之间传送登录数据时

用来加密数据的密码。

允许使用 ANSI X 3.4-1986 字符集中的下列字符：

0123456789
A...Z a...z

!#$%&()"*'+`,-./:;<=>?@ [\]_{|}~^
共享秘钥的长度：1 到 32 个字符

重复共享秘密 (Repeat shared secret) 确认密码
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参数 含义

验证方法 (Authentication method) 显示用于检查用户数据的方法。只支持“PAP”方法（密

码验证协议）。

重试 在此，输入尝试请求的 大重试次数。初始连接请求

将重试此处指定的次数，然后才会查询另一个已组态

的 RADIUS 服务器或将登录视为失败。由于默认设置为 
3 次重试，这意味着会尝试进行 4 次连接。值范围是 
1 ... 5。

注释 (Comment) 输入可自由选择的、可选注释。

结果

RADIUS 服务器定义完毕，随即可以将其分配给所需的安全模块。请注意以下部分中的说明

信息：

将 RADIUS 服务器分配给安全模块 (页 613)

将 RADIUS 服务器分配给安全模块

要求

已定义 RADIUS 服务器。

步骤

1. 选择要编辑的模块。

2. 在本地安全设置中选择“RADIUS”条目。

3. 选择“启用 RADIUS 验证”(Enable RADIUS authentication) 复选框。

说明

在安全模块上更改使用 Web 服务器的验证方法

如果在安全模块上启用了 RADIUS 验证，则使用 Web 服务器的验证方法将从“摘要访问

验证”更改为“基本访问验证”。

4. 在“RADIUS 超时”(RADIUS timeout) 输入框中，输入安全模块将等待 RADIUS 做出响应的 长
秒数时间值。

5. 在“RADIUS 重复”(RADIUS repetitions) 输入框中，输入用 RADIUS 服务器尝试建立连接的次数。

6. 如果已将要激活的用户特定 IP 规则分配给一个角色而非一个用户，则选中“允许 RADIUS 验
证非组态用户”(Allow RADIUS authentication of unconfigured users) 复选框。
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7. 如果所分配的角色为用户自定义的角色，则选中“验证需要过滤器 ID”(Filter ID is required for 
authentication) 复选框。

8. 在“RADIUS 服务器”(RADIUS server) 条目下，从“名称”(Name) 下拉列表选择要分配给安全模
块的 RADIUS 服务器。
也可以将已启用 RADIUS 验证的安全模块分配给全局安全功能中的 RADIUS 服务器。有关通过 
RADIUS 服务器进行验证的一般信息，请参见以下部分：
通过 RADIUS 服务器验证 (页 609)

设置防火墙

SCALANCE S 模块的本地防火墙规则

使用预定义的防火墙规则组态防火墙

使用预定义的防火墙规则组态防火墙

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中选择“Firewall”条目。

默认启用的防火墙

默认会启用“Enable firewall”复选框。因而会自动激活防火墙，阻止从外部到安全模块的所有

访问。通过单击相关的复选框，将启用特定方向的防火墙规则。

说明

高级防火墙模式中的详细防火墙设置

在高级防火墙模式下，可对单个的节点设置防火墙规则。要切换到高级防火墙模式，请选中

“Enable firewall in advanced mode”复选框。有关高级防火墙模式的更多详细信息，请参见

“本地防火墙规则概述 (页 502)”部分。

带 VPN 的防火墙组态

如果安全模块在 VPN 组中，则默认启用“Only tunneled communication”复选框。这意味着

通过外部接口或 DMZ 接口仅允许传送加密的 IPsec 数据。仅对该模块（TCP 端口 443）的 
HTTPS 访问仍允许不通过隧道进行。

如果取消选择该复选框，则允许隧道通信以及在其它复选框中选择的通信类型。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

614 编程和操作手册, 11/2022



表格 1-57 可用的防火墙规则和方向

服务 从内部网

络到外部

网络

从外部

网络到

内部网

络

从内部到 
DMZ

从 DMZ 到内

部

启用的端口 含义

允许 IP 通
信

x x x x - 允许所选通信方向的 IP 通信。

允许 S7 协
议

x x x x TCP 端口 102 允许节点使用 S7 协议通信。

允许 FTP/
FTPS（显

式模式）

x x x x TCP 端口 20
TCP 端口 21

用于服务器和客户端之间的文件

管理和文件访问。

允许 HTTP x x x x TCP 端口 80 用于与 Web 服务器通信。

允许 
HTTPS

x x x x TCP 端口 443 用于与 Web 服务器进行安全通

信，例如，用于 Web 诊断。

允许 DNS x x x x TCP 端口 53
UDP 端口 53

允许到 DNS 服务器的通信连接。

允许 SNMP x x x x TCP 端口 
161/162 
UDP 端口 
161/162

用于监视具有 SNMP 功能的节

点。

允许 SMTP x x x x TCP 端口 25 用于通过 SMTP 服务器发送电子

邮件。

允许 NTP x x x x UDP 端口 123 用于时间同步

允许 DHCP x x x x UDP 端口 67
UDP 端口 68

仅适用于网桥模式

允许到 DHCP 服务器的通信连

接。
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表格 1-58 记录

选项 激活后的动作

记录通过隧道传输的数

据包

仅在安全模块是 VPN 组的成员时才激活。将记录所有通过隧道传送的 IP 数据包。

记录被阻止的传入数据

包

记录所有被丢弃的传入 IP 数据包。

记录被阻止的传出数据

包

记录所有被丢弃的传出 IP 数据包。

可以在“Online & Diagnostics”对话框的“Packet filter log”条目中查看已记录数据包。有关更多

详细信息，请参见记录数据包 -“数据包过滤日志”(Packet filter log) 条目 (页 587)部分。

使用预定义的 MAC 规则组态防火墙

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中选择“Firewall”条目。

默认启用的防火墙

默认会启用“Enable firewall”复选框。因而会自动激活防火墙，阻止从外部到安全模块的所有

访问。通过单击相关的复选框，将启用特定方向的防火墙规则。

说明

高级防火墙模式中的详细防火墙设置

在高级防火墙模式下，可对单个的节点设置防火墙规则。要切换到高级防火墙模式，请选中

“Enable firewall in advanced mode”复选框。有关高级防火墙模式的更多详细信息，请参见本

地防火墙规则概述 (页 502)部分。

带 VPN 的防火墙组态

如果安全模块在 VPN 组中，则默认启用“Tunnel communication only”复选框。

如果取消选择该复选框，则允许隧道通信以及在其它复选框中选择的通信类型。
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可用的 MAC 规则和方向

服务 从内部网络到外部网

络

从外部网络到内部网

络

含义

允许 MAC 通信 x x 允许所选通信方向的 MAC 流量。

允许 ISO 协议 x x 允许所选通信方向的 ISO 流量。

允许 SiClock x x 允许所选通信方向的 SiClock 时间帧。

允许 DCP x x 允许所选通信方向的 IP 分配地址产生的 
DCP 流量。

表格 1-59 记录

选项 激活后的动作

记录通过隧道传输的数据包 仅在安全模块是 VPN 组的成员时才激活。将记录所有通过

隧道传送的 MAC 数据包。

记录被阻止的传入数据包 记录所有被丢弃的传入 MAC 数据包。

记录被阻止的传出数据包 记录所有被丢弃的传出 MAC 数据包。

用户特定的 IP 规则集

概述

含义

首先，将单个或多个用户分配给用户特定的 IP 规则集。然后将用户特定的 IP 规则集分配给

单个或多个安全模块。这样即可实现用户特定的访问。例如，从安全模块到网络下游的所有

访问受阻时，用户基于其 IP 地址可以使用某些节点。这意味着允许该用户访问，但其他用

户仍然无法访问。

用户通过 Internet 登录

用户可以通过安全模块的 Web 页面登录到外部接口或 DMZ 接口。如果验证成功，将针对用

于登录的设备的 IP 地址为用户启用相应的 IP 规则集。

到安全模块的 Web 页面的连接通过 HTTPS、利用已连接端口的 IP 地址以及有效的路由规则

实现：

示例：
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外部接口：192.168.10.1
通过以下地址调用登录页面：https://192.168.10.1/
只要用户或角色已分配给用户特定的防火墙规则集，用户就能以相应角色登录。

验证用户的选项

根据创建要登录到安全模块的用户时选择的验证方法，可按以下不同实例处理验证：

• “密码”验证法：验证由安全模块处理。

• “RADIUS”验证法：验证由 RADIUS 服务器处理（仅适用于 SCALANCE S V4 及更高版本）。

给用户特定的 IP 规则集分配角色

在 SCALANCE S 模块中（V4 及更高版本），还可以对已分配角色的用户特定的 IP 规则集进

行分配。这样可以使一组用户访问某些 IP 地址。

如果将 RADIUS 服务器用于用户验证，并且已将某一角色分配到用户特定的 IP 规则集，即使

用户尚未在安全模块中组态，也可以通过 RADIUS 服务器对其进行验证。这些用户必须存储

在 RADIUS 服务器或单独的数据库中，在该服务器中需要为这些用户分配已在 STEP 7 中分

配给用户特定的 IP 规则集的角色。这样做的好处就是，所有的用户数据只存储在 RADIUS 服
务器上。

有关通过 RADIUS 服务器进行验证的详细信息，请参见以下部分：

通过 RADIUS 服务器验证 (页 609)

在本地使用用户特定的 IP 规则集 - 惯例

与以下部分所述相同的惯例适用：

全局防火墙规则集 - 约定 (页 472)

创建并分配用户特定的 IP 规则集

创建用户特定的 IP 规则集

1. 在全局安全功能中，选择条目“防火墙 > 用户特定的 IP 规则集 > IP 规则集”(Firewall > User-
specific IP rule sets > IP rule sets)。

2. 双击“添加新的 IP 规则集”(Add new IP rule set) 条目创建用户特定的 IP 规则集。
结果：创建的用户特定的 IP 规则集将显示在条目中。
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3. 双击创建的用户特定的 IP 规则集。
结果：用户特定的 IP 规则集的可组态属性将显示在巡视窗口的“属性 > 常规”(Properties > 
General) 选项卡中。

4. 在巡视窗口中，单击“常规”(General) 条目并输入以下数据：

– 名称 (Name)：项目范围内规则集的唯一名称。分配规则集后，名称显示在安全模块

的本地规则列表中。

– 说明 (Description)（可选）：输入用户特定的 IP 规则集的描述。

5. 单击“IP 规则”(IP rules) 条目并在列表中逐个输入防火墙规则。
不可在“源 IP 地址”(Source IP address) 框中输入 IP 地址。在节点登录到安全模块时将自动输
入该地址。
对于用户特定的 IP 规则集的 IP 规则，无法禁用“状态”(Stateful) 复选框
请注意以下部分中的参数描述：
定义 IP 数据包过滤规则 (页 504)
注意由 STEP 7 根据 NAT/NAPT 规则自动生成的防火墙规则的特性：
NAT/NAPT 路由器与用户特定防火墙之间的关系 (页 627)

在本地创建 RADIUS 用户和 RADIUS 角色

除了系统定义的用户或角色，还可以在本地创建 RADIUS 用户和 RADIUS 角色： 
1. 在巡视窗口中单击“用户和角色”(Users and roles) 条目。

2. 在“可用用户和角色”(Available users and roles) 区域中，选择条目“<创建 RADIUS 用户/角色
>”(<Create RADIUS user/role>)。

3. 输入名称。

4. 选择是否将名称分配为用户或角色。

5. 单击“创建”(Create) 按钮。

创建的用户或角色显示在可用用户和角色列表中，并且可以分配给用户特定的 IP 规则集。

删除用户和角色

只有在不将条目分配给任何其它用户特定的 IP 规则集时才能将该条目删除。

要删除用户和角色，请按照以下步骤操作： 
1. 选择要删除的条目。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令或按 <Del> 键。

分配用户特定的 IP 规则集

1. 在巡视窗口中单击“用户和角色”(Users and roles) 条目。

2. 在“可用用户和角色”(Available users and roles) 区域中，选择要分配给用户特定的 IP 规则集
的用户和角色。
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3. 单击“<<”按钮，将所选用户或角色分配给用户特定的规则集。给用户特定的 IP 规则集分配角
色仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S 模块。

4. 使用全局安全功能中的条目“分配用户特定的 IP 规则集”(Assign user-specific IP rule set) 将创
建的用户特定的 IP 规则集分配给所需安全模块。要实现该功能，必须启用安全模式的高级防
火墙模式。

说明

分配用户特定的 IP 规则集

• 针对每个用户，只能为安全模块分配一个用户特定的规则集。

• 由于分配的原因，只能针对已分配到 IP 规则集的所有用户和角色隐含地激活登录安全模
块权限。

大会话时间的值范围

用户可以登录到设备的 长时间。时间过期后，用户将从设备注销。

• 默认设置：30 分钟

• 小值：5 分钟

• 大值：480 分钟
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结果

• 已分配的安全模块会将用户特定的规则集用作本地规则集，并将其自动显示在本地的防

火墙规则列表中。

• 用户可以通过安全模块登录。是否验证用户取决于是选择通过安全模块还是通过 RADIUS 
服务器验证。

IP 数据包过滤方向 SCALANCE S

含义

高级防火墙模式的 IP 规则中通信方向“从”和“至”的可能选择。

可使用以下方向

可用选项/值范围 安全模块

从 至 S602 S61x S623/S627-2M
内部 外部 √ √ √

隧道 - √ √
任意 - √ √
DMZ - - √
内部 √ √ √

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 621



可用选项/值范围 安全模块

外部 内部 √ √ √
任意 - - √
隧道 - - √
DMZ - - √

隧道 内部 - √ √
外部 - √ √
DMZ - - √

任意 内部 - √ √
外部 - - √
DMZ - - √

DMZ 内部 - - √
外部 - - √
任意 - - √
隧道 - - √

√ = 通信方向可组态

- = 通信方向不可组态

MAC 数据包过滤方向 SCALANCE S

含义

高级防火墙模式的 MAC 规则中通信方向“从”和“至”的可能选择。

可使用以下方向

可用选项/值范围 安全模块

从 至 S602 S61x S623/S627-2M
内部 外部 √ √ √

隧道 - √ √
任意 - √ √
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可用选项/值范围 安全模块

外部 内部 √ √ √
任意 - - √
隧道 - - √

隧道 内部 - √ √
外部 - √ √

任意 内部 - √ √
外部 - - √

√ = 通信方向可组态

- = 通信方向不可组态

调整 IP 服务的标准规则

要求

该功能仅在高级防火墙模式下可用。

如何访问该功能

1. 选择要编辑的安全模块。

2. 在本地安全设置中，选择“Firewall > Standard rules for IP services”条目。

高级设置的含义

参数 激活后的含义

使用高级状态选项 允许的连接数和每个时间单位的防火墙状态数都是有

限的。如果网络节点超出该限制，会将其 IP 地址输入

安全模块的 IP 黑名单中。之后，该节点将不再通过安

全模块进行通信。安全模块的 IP 黑名单可以在线查看。

记录所有激活的规则 记录 IP 服务默认规则允许的数据包。

启用对接口的 ICMP 测试 可以将进入安全模块接口的 Ping 查询转发给其它接

口。这意味着，例如，可以让 ping 查询从外部网络进

入安全模块的内部接口。
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SCALANCE S 的默认防火墙规则

下表列出了 SCALANCE S 模块的默认防火墙规则。在某些情况下，只有在安全模块使用相关

服务时才设置防火墙规则（例如，SNMP）。

服务 方向 X1 接口

（红）

接口 X2
（绿）

接口 X3
（黄）（仅

适用于 
S623、
S627-2M）

 

隧道接口*
（不适用于 
S602）
 
 

接口重路由 传出 - x - -
HTTPS   x x* x x
ICMP 传入 - x - x
ICMP pathfinder（仅适用于

幻象模式下的 V3.1 及更高

版本的 SCALANCE S S602）

传出 - x - -

SNMP 传入 x x x x
Syslog 传出 x x x x
NTP 传出 x x x x
DNS 传出 x x x x
HTTP 传出 x - x -
VPN (IKE)   x - x -
VPN（NAT 穿越）   x - x -
BootP 服务器 传入 - x x -
BootP 客户端 传出 - x x -
RADIUS 传出 x x x x
CARP（仅适用于 V4 及更高

版本的 SCALANCE S62x）
传出 x* x* - -

Pfsync（仅适用于 V4 及更

高版本的 SCALANCE S62x）
传出 - - x* -

 x 默认启用

- 默认禁用

* 表示无法更改
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作为路由器的 SCALANCE S 模块

指定路由

含义

指定路由以对无法通过安全模块直接访问的子网进行寻址。

如何访问该功能     
1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“路由”(Routing) 条目。

3. 双击表格中的“新增”(Add new)，添加一个路径。

4. 请输入如下值：

参数 功能 值示例

网络 ID   对具有此处指定的网络 ID 和子网掩码的子网节点

的请求将通过指定的路由器 IP 地址转发到子网。

根据网络 ID，路由器可识别目标地址在子网内还

是在子网外。

指定的网络 ID 不得与安全模块的 IP 地址位于同一

子网中。

192.168.11.0

子网掩码 子网掩码决定网络结构。 根据网络 ID，路由器可

识别目标地址在子网内还是在子网外。

255.255.255.0

路由器 IP 地址   连接到子网的路由器的 IP 地址。对于 V4 及更高版

本的 SCALANCE S 模块，还可以输入 FQDN。

指定的路由器 IP 地址必须与安全模块的 IP 地址位

于同一子网中。

192.168.10.2

激活重路由（仅适

用于 SCALANCE S 
V3 及更高版本）

如果已输入路由的帧在安全模块的同一接口输入和

离开（重路由），则选择此复选框。 只有安全模

块的内部接口支持重路由。
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在 VPN 隧道中使用 NAT/NAPT 进行地址转换

模块特定的功能

在 VPN 隧道中使用 NAT/NAPT 进行地址转换仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S612/
S623/S627-2M 模块。

含义

对通过 VPN 隧道建立的通信关系，可使用 NAT/NAPT 进行地址转换。

要求

对要在 VPN 隧道中使用 NAT/NAPT 进行地址转换的 SCALANCE S 模块，通常有以下要求：

• SCALANCE S 模块属于一个 VPN 组。

• SCALANCE S 模块处在路由模式下和/或其 DMZ 接口已激活。

• 已启用隧道接口。

• 已启用高级防火墙模式。

• 防火墙在 IP 规则编辑器中启用。

所支持的地址转换方向

支持以下部分描述的地址转换方向：

NAT/NAPT 路由 (页 524)

所支持的地址转换操作

对于隧道式通信关系，支持以下地址转换操作：

• 目标 NAT（“重定向”）

• 源 NAT（“地址伪装”）

• 源和目标 NAT（“1:1-NAT”）
• NAPT（“端口转发”）

有关地址转换操作的基本信息，请参见以下部分：

NAT/NAPT 路由 (页 524)
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所支持的 VPN 链路

采用 NAT/NAPT 时，支持以下 VPN 链路：

VPN 链路 VPN 链路发起者 地址转换执行者

SCALANCE S (a) SCALANCE S (b) SCALANCE S (a) 或 
SCALANCE S (b)

SCALANCE S (a) 和/或 
SCALANCE S (b)

SCALANCE S CP 343-1 Adv./443-1 
Adv./PC-CP

SCALANCE S 或 CP 343-1 
Adv./443-1 Adv./PC-CP

SCALANCE S

SCALANCE S SCALANCE M SCALANCE M SCALANCE S 和/或 
SCALANCE M*

SOFTNET 安全客户端 SCALANCE S SOFTNET 安全客户端 SCALANCE S

* 仅支持 1:1 NAT。
SCALANCE S623 V4 和 SCALANCE S627-2M V4 类型的 SCALANCE S 模块，在外部接口和 
DMZ 接口有 VPN 端点时，可同时在这两个接口上进行地址转换。

涉及多个 VPN 组时的地址转换特性

如果 SCALANCE S 模块是多个 VPN 组的成员，则为 SCALANCE S 模块的隧道接口组态的地

址转换规则适用于此 SCALANCE S 模块的所有 VPN 连接。

请注意：一旦组态了涉及隧道方向的 NAT 地址转换后，只有 NAT 地址转换规则涉及到的 IP 地
址可通过 VPN 隧道进行访问。

NAT/NAPT 路由器与用户特定防火墙之间的关系

模块特定的功能

用户特定防火墙中的 NAT/NAPT 规则组态仅适用于 V3 及更高版本的 SCALANCE S 模块。

含义

在创建 NAT/NAPT 规则后，STEP 7 在用户特定防火墙中自动生成用户特定的 IP 规则集，启

用在组态的地址转换方向上的通信。然后，可将用户特定的 IP 规则集分配给单个或多个用户，

和/或分配给单个或多个角色（只适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S 模块）。
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可根据需要移动和扩展（附加 IP 地址、服务、传输速度）所生成的防火墙规则。无法更改 
STEP 7 生成的防火墙参数。如果将用户特定的 IP 规则集分配给禁用了 NAT/NAPT 的安全模块，

则用户特定防火墙的 NAT/NAPT 规则也适用于此安全模块。

说明

采用用户特定的防火墙时，不支持地址转换操作“源 NAT + 目标 NAT”和“双 NAT”。

如何访问该功能

通过用户特定 IP 规则集编辑器中的“NAT”或“NAPT”条目，请参见以下部分：

创建并分配用户特定的 IP 规则集 (页 618)

对操作“源 NAT”支持的地址转换方向

可在以下方向执行操作“源 NAT”：
• 外部到 DMZ
• DMZ 到外部

不可在“源 IP 地址”(Source IP address) 框中输入 IP 地址。在节点登录到安全模块时将自动

输入该地址。

对操作“目标 NAT”支持的地址转换方向

可在以下方向执行操作“目标 NAT”：
• 外部到内部

• 外部到 DMZ
• DMZ 到内部

• DMZ 到外部

• 隧道到内部（仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S612/S623/S627-2M）

• 隧道到外部（仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S612/S623/S627-2M）

• 隧道到 DMZ（仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S612/S623/S627-2M）
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对 NAPT 支持的地址转换方向

可在以下方向执行 NAPT 地址转换：

• 外部到内部

• 外部到 DMZ
• DMZ 到内部

• DMZ 到外部

• 隧道到内部（仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S612/S623/S627-2M）

• 隧道到外部（仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S612/S623/S627-2M）

• 隧道到 DMZ（仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S612/S623/S627-2M）

NAT/NAPT 地址转换和对应的用户特定 IP 规则集

在基于 NAT/NAPT 规则生成的用户特定 IP 规则集的防火墙规则中，不可在“源 IP 地址”(Source 
IP address) 框中输入 IP 地址。在节点登录到安全模块时将自动输入该地址。为各个安全模

块本地生成的其余属性相同。请参见

NAT/NAPT 路由器与防火墙之间的关系 (页 536)部分。

安全模块作为 DHCP 服务器

DHCP 服务器概述

概览

可将内部网络和 DMZ 网络上的 SCALANCE S 模块作为 DHCP 服务器运行（DHCP = 动态主机

配置协议 (Dynamic Host Configuration Protocol)）。 这样可将 IP 地址自动分配给连接到内

部网络或 DMZ 网络的设备。   
可在两个接口同时运行 DHCP 服务器（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）。

既可以通过指定的地址范围动态分布 IP 地址，也可以选择一个特定的 IP 地址并分配给一个

特定设备。 如果考虑到防火墙组态，需要始终为内部接口或 DMZ 接口上的设备分配同一个 IP 
地址，则必须仅基于 MAC 地址或客户端 ID 进行静态地址分配。

要求

在内部网络或 DMZ 网络中组态设备，以便设备从 DHCP 服务器获取 IP 地址。
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根据所用模式，安全模块会将标准路由器的 IP 地址发送给相应子网的节点，或者需要由用

户向子网中的节点提供路由器 IP 地址。

• 将传送路由器 IP 地址

在以下情况中，安全模块的 DHCP 协议将通知路由器 IP 地址的节点：

– 节点与 DMZ 接口相连（仅适用于 SCALANCE S623/S627-2M）

在此情况下，安全模块将自身的 IP 地址作为路由器 IP 地址发送。

– 节点与内部接口相连，并且安全模块已组态为路由器模式

在此情况下，安全模块将自身的 IP 地址作为路由器 IP 地址发送。

– 节点与内部接口相连，并且安全模块未组态为路由器模式，但已在安全模块的组态中

指定了一个标准路由器。

在此情况下，安全模块将标准路由器的 IP 地址作为路由器 IP 地址发送。

• 不传送路由器 IP 地址

在以下情况中，须在节点上手动输入路由器 IP 地址：

– 节点与内部接口相连，并且安全模块未组态为路由器模式。 同时，安全模块的组态中

也未指定标准路由器。

参见

组态 DHCP 服务器 (页 630)

组态 DHCP 服务器

如何访问该功能   
1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“DHCP 服务器”(DHCP server) 条目。

3. 选择要对其进行 DHCP 设置的接口。

4. 进行地址分配。 可使用以下组态选项：

– 静态地址分配

为具有特定 MAC 地址或客户端 ID 的设备分配指定的 IP 地址。 通过在“静态地址分

配”(Static address assignment) 组框的地址列表中输入设备来指定这些地址。

– 动态地址分配

对于未专门指定 MAC 地址或客户端 ID 的设备，将为其分配指定地址范围中的随机 IP 
地址。 为此，请激活“动态 IP 地址池”(Dynamic IP address pool) 复选框。 在“动态 IP 
地址池”(Dynamic IP address pool) 输入区域中设置地址范围。
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说明

动态地址分配 - 电源中断后的反应

请注意，如果电源中断，则不会保存动态分配的 IP 地址。 因此，在电源恢复后必须确保节

点再次请求 IP 地址。

因此，对于以下节点应仅使用动态地址分配：

• 子网中暂时使用的节点（如服务设备）。

• 已分配了 IP 地址的节点，且在下次从 DHCP 服务器（如 PC 站）请求地址时将此地址作为“首
选地址”发送。

对于永久节点， 好通过指定客户端 ID 或 MAC 地址来使用静态地址分配。

一致性检查 - 必须遵守这些规则   
进行输入时，请记住以下规则。

• “静态地址分配”(Static address assignments) 组框的地址列表中分配的 IP 地址不得在动态 
IP 地址范围内。

• IP 地址、MAC 地址和客户端 ID 只能在“静态地址分配”表中出现一次（与安全模块有

关）。

• 对于静态分配的 IP 地址，必须指定 MAC 地址或客户端 ID（计算机名称）。

• 客户端 ID 是 多 63 个字符的字符串。 只能使用以下字符： a-z、A-Z、0-9 和 -（破折

号）。

注意

在 SIMATIC S7 中，可以将客户端 ID 分配给以太网接口上的设备，这样可允许它们使用 
DHCP 获取 IP 地址。

对于 PC，该步骤取决于正在使用的操作系统；建议使用此处的 MAC 地址进行分配。

• 对于静态分配的 IP 地址，必须指定 IP 地址。

• 以下 IP 地址不能在可用 IP 地址（动态 IP 地址）的范围内：

– “路由”(Routing) 条目中的所有路由器 IP 地址

– Syslog 服务器

– 标准路由器

– 安全模块地址
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• 安全模块在连接内部子网的接口上和连接 DMZ 网络的接口上支持 DHCP。 安全模块在以

下模式下运行时，对动态地址分配范围内的 IP 地址会存在以下的更多要求：

– 网桥模式

范围必须在安全模块定义的网络中。

– 路由模式

范围必须在安全模块定义的内部子网中。

注意

DMZ 网络始终代表一个单独的子网。 当在 DMZ 接口上使用 DHCP 时，请确保可用的 IP 
地址范围（动态 IP 地址）处在 DMZ 子网中。

• 必须通过输入起始 IP 地址和终止 IP 地址来完全指定可用 IP 地址范围。 此终止地址必须

大于起始地址。

• 在“静态地址分配”(Static address assignments) 输入区域的地址列表中输入的 IP 地址必

须在安全模块的内部子网或 DMZ 子网的地址范围内。

参见

运行一致性检查 (页 439)

组态代理 ARP

概述

代理 ARP 允许路由器响应主机的 ARP 查询。主机在网络中由路由器分隔，但使用相同的 IP 地
址范围。

如果 PC1 向 PC2 发送一个 ARP 请求，PC1 将收到 ARP 响应和接口的硬件地址（安全模块端

口的 MAC 地址），在该接口上收到的查询来自于 PC1 和 PC2 之间的安全模块，而不是来自

于 PC2。查询 PC1 随后将其数据发送到安全模块，安全模块再将数据转发到 PC2。

如何访问该功能

安全模块必须为 VPN 组的成员并处于网桥模式下，其内部接口才可使用此功能。

1. 选择要编辑的安全模块。

2. 在本地安全设置中，选择“代理 ARP”(Proxy ARP) 条目。

3. 如果安全模块要代替特定连接伙伴来响应自身 LAN 的 ARP 查询，请输入相应的 IP 地址。
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IPsec 隧道： 创建和分配组

组态内部网络节点

使用学习模式学习内部节点

自动查找用于隧道通信的节点   
组态和操作隧道通信时的一大优点是在网桥模式下 SCALANCE S 模块可以在内部接口上自动

查找节点。 安全模块会在运行期间检测新节点。 对于检测到的节点，将发信号通知属于同一 
VPN 组的安全模块。 这样就可以随时在组的隧道中进行两个方向的数据交换。

可检测节点

检测到以下节点：

• 具有 IP 功能的网络节点

具有 IP 功能的网络节点在发送对 ICMP 子网广播的 ICMP 响应时会被发现。 
如果路由器传递 ICMP 广播，则其下游的 IP 节点会被发现。

• ISO 网络节点 
您也可以示教不具有 IP 功能但可通过 ISO 协议寻址的网络节点。

仅当这些节点回复 XID 或 TEST 数据包时才会被获知到。 TEST 和 XID（交换标识）是用

于在第 2 层交换信息的辅助协议。通过发送带广播地址的数据包，可定位这些网络节点。

• PROFINET 节点

可以使用 DCP（发现和基本组态协议）来查找 PROFINET 节点。

必须对不满足这些条件的网络节点进行手动组态。

还需要手动组态位于内部路由器另一侧的子网。

如何访问该功能

1. 选择模块。

2. 在本地安全设置中，选择“VPN > 结点”(VPN > Nodes) 条目。

启用/禁用获知模式

默认情况下，将在每个安全模块的组态中启用学习功能。
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也可以完全禁用 SCALANCE S 的学习功能。在这种情况下，需要对参与隧道通信的所有内部

网络节点进行手动组态。

何时禁用自动获知模式是有用的？

安全模块的默认设置假设内部网络始终是安全的；也就是说，正常情况下，不会有网络节点

连接到不可信的内部网络。

如果内部网络是静态网络（即内部节点的数量及其地址不发生变化），则禁用学习模式可能

有效。

如果禁用获知模式，则会减少介质上的负载以及内部网络中根据获知数据包得出的节点。 安
全的性能也会略微提高，因为不需要处理获知数据包。

注意： 在获知模式下，会检测内部网络中的所有节点。 与 VPN 组态限制有关的信息仅与内

部网络中通过 VPN 进行通信的节点有关。

说明

如果对多于 128 个内部节点进行操作，则会超出允许的组态限制，并导致非法操作状态。 由
于网络流量中存在动态变化，这会导致已获知的内部节点被新出现的以前未知的内部节点替

换。 

参见

手动组态内部子网 (页 635)

手动组态 IP 网络节点

含义

除了使用“启用内部节点的学习功能”(Enable learning of internal nodes) 复选框启用学习模

式来使安全模块自动学习内部网络节点，还可以在“内部 IP 节点”(Internal IP nodes) 条目中

手动输入要学习的网络节点，这样可以使它们用于 VPN 隧道通信。 网络节点的 MAC 地址可

作为选项进行指定。

要求

• 安全模块处于网桥模式下。

• 安全模块是 VPN 组的成员。
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如何访问该功能   
1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“VPN > 节点 > 内部 IP 结点”(VPN > Nodes > Internal IP nodes) 条目。

手动组态 MAC 网络节点

含义

除了使用“启用内部节点的学习功能”(Enable learning of internal nodes) 复选框启用学习模

式来使安全模块自动学习内部网络节点，还可以在“内部 MAC 节点”(Internal MAC nodes) 条
目中手动输入要学习的网络节点，这样可以使它们用于 VPN 隧道通信。

要求

• 安全模块处于网桥模式下。

• 安全模块是 VPN 组的成员。

如何访问该功能   
1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“VPN > 节点 > 内部 MAC 结点”(VPN > Nodes > Internal MAC nodes) 
条目。

手动组态内部子网

要求

• 安全模块是 VPN 组的成员。

如何访问该功能   
1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“VPN > 节点 > 内部子网”(VPN > Nodes > Internal subnets) 条目。
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网桥模式下的安全模块 - “内部子网”(Internal subnets) 条目

为了能手动启用用于 VPN 隧道通信的内部子网，需要输入下列地址参数：

参数 功能 值示例

网络 ID 要为 VPN 隧道通信启用的子网的网络 ID。
根据网络 ID，路由器可识别目标地址在子网内还

是在子网外。

不得与安全模块的 IP 地址位于同一子网中。

192.168.11.0

子网掩码 子网掩码决定网络结构。 根据网络 ID，路由器可

识别目标地址在子网内还是在子网外。

255.255.255.0

路由器 IP 地址 路由器的 IP 地址，通过该地址访问允许的子网。

必须与安全模块的 IP 地址位于同一子网中。

192.168.10.2

路由模式下的安全模块 -“可通过隧道访问的子网”(Subnets reachable through tunnel) 条目

在路由模式下，全部子网始终通过隧道连接。 为了能够通过路由器、外部子网或 VPN 隧道

通信的 DMZ 子网手动启用可访问的内部子网，需要输入下列地址参数：

参数 功能 值示例

网络 ID 要为 VPN 隧道通信启用的子网的网络 ID。
根据网络 ID，路由器可识别目标地址在子网内还

是在子网外。

192.168.11.0

子网掩码 子网掩码决定网络结构。 根据网络 ID，路由器可

识别目标地址在子网内还是在子网外。

255.255.255.0

注释 输入附加、可选的注释。  
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路由器和防火墙冗余

概览

含义

运行期间，可通过路由器和防火墙冗余对安全模块 SCALANCE S623（V4 及更高版本）和 
SCALANCE S627-2M（V4 及更高版本）的故障自动进行补偿。为此，通过激活两个安全模

块的路由器和防火墙冗余将 SCALANCE S623 或 SCALANCE S627-2M 类型的两个安全模块

以构成冗余关系的方式分在一个组中。然后，决定正常模式下冗余关系的哪个安全模块为被

动模块（次模块）。设置正常运行时冗余关系的哪个安全模块为主动模块（主模块）。操作

期间，如果主模块出现故障，则次模块将自动接管其功能，充当防火墙和 (NAT/NAPT) 路由

器。为确保两个安全模块的组态相同，须通过它们的 DMZ 接口将这两个安全模块连接在一

起，并在运行期间同步它们的组态。这种情况下，所涉及安全模块的 DMZ 接口不能用于其

他用途。

地址冗余

除了其模块 IP 地址外，两个安全模块还在外部接口和内部接口上共用一个公共的 IP 地址，从

而在其中一个安全模块出现故障时，无需修改 IP 地址。为此，需要为冗余关系的外部和内

部接口组态一个 IP 地址。

冗余关系对安全模块的影响

在安全模块之间创建冗余关系时，这些安全模块的一些属性会自动调整以建立与冗余关系的

兼容性。以下属性受该调整的影响：

模块属性 对模块属性的影响

运行模式 如有必要，模式将切换为“路由模式”(Routing mode) 
选项。

VPN 组的成员 如有必要，将从 VPN 组中移除安全模块。

接口组态 如有必要，将启用安全模块的内部接口和 DMZ 接口。

如有必要，将为所有接口组态 IP 分配方法“静态地

址”。
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冗余关系中安全模块的组态

启用路由器和防火墙冗余并选择冗余关系的主模块后，一些模块属性只能使用主模块进行组

态。此时为主模块组态的属性将应用于冗余关系，无法为次模块组态这些属性。可以为冗余

关系组态以下属性：

• 冗余关系的基本设置（次模块、网络参数）

• 防火墙（单独为各个安全模块组态 IP 服务的标准规则）。

• 路由

• NAT/NAPT 路由（非 1:1 NAT）
上面列出的属性值 初采自冗余关系的主模块。

各安全模块的下列设置保持激活状态，即使将安全模块加入冗余关系中也如此。因此，组态

主模块这些属性不会影响次模块。

• 接口组态（无法禁用接口和切换 VIP 分配方法“静态地址”）。

• IP 服务的标准规则（防火墙）

• DDNS
• 时钟同步

• 日志设置

• SNMP
• RADIUS

说明

在冗余关系的安全模块上加载组态（仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S623/S627-2M）

针对主模块组态的冗余关系的属性必须同时加载到主模块和次模块。要加载该组态，必须使

用工程师站可通过其访问安全模块的物理 IP 地址。不能使用冗余关系的虚拟 IP 地址进行加载。

说明

使用路由器和防火墙冗余时组态路由

在冗余关系中，在主次模块之间仅同步在“路由”(Routing) 条目中主模块的本地安全设置中

静态组态的路由信息。由于使用标准路由器，因此不会同步动态生成的路由条目。因此，当

使用路由和防火墙冗余时，建议静态组态所有已知路由器。
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在安全模块之间创建冗余关系

要求

安全模块 SCALANCE S623/S627-2M（V4 及更高版本）未分配给任何其他冗余关系。

步骤

1. 选择在正常运行时作为主动安全模块运行的安全模块（主模块）。

2. 在本地安全设置中，选择“路由器和防火墙冗余”(Router and firewall redundancy) 条目。

3. 选中“路由器和防火墙冗余”(Router and firewall redundancy) 复选框。

4. 在“次模块”(Secondary module) 下拉列表中，选择在正常运行时作为被动安全模块运行的安
全模块。

结果： 已经在安全模块之间创建了冗余关系。

组态冗余关系

如何访问该功能

1. 选择冗余关系的主模块。

2. 在本地安全设置中，选择“路由器和防火墙冗余”(Router and firewall redundancy) 条目。

组态冗余关系的网络参数

可组态参数 含义

IP 地址 (IP address) 冗余关系的虚拟外部或内部接口的 IP 地址。 IP 地址必

须位于主模块的外部子网或内部子网中。

子网掩码 (Subnet mask) 冗余关系的虚拟外部或内部接口的子网掩码

MAC 地址 (MAC address)（仅适用于 V4.0.1 及更高版

本的 SCALANCE S623/S627-2M）

冗余关系的虚拟外部或内部接口的 MAC 地址

有关组态网络参数的一般信息，请参见以下部分：

组态 IP 地址参数 (页 595)

组态防火墙

在主模块上组态冗余关系的 IP 数据包过滤规则。 支持通信方向“从外部到内部”和“从内

部到外部”。
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有关在高级防火墙模式下组态 IP 数据包过滤规则的一般信息，请参见以下部分：

定义 IP 数据包过滤规则 (页 504)

组态 NAT/NAPT 地址转换

在主模块上为冗余关系组态 NAT/NAPT 地址转换。 对于冗余关系，只可组态源 NAT 和 NAPT。 
使用源 NAT 时，内部子网的源 IP 地址仅可替换为冗余关系的虚拟外部 IP 地址。 不能在冗余

关系的外部接口注册别名 IP 地址。 使用 NAPT 时，仅可组态“外部到内部”地址转换方向。

有关组态 NAT/NAPT 地址转换的一般信息，请参见以下部分：

NAT/NAPT 概述 (页 522)

组态路由

在主模块上组态冗余关系的路由。 必须在“外部接口 [P1] 红色”(External interface [P1] red) 
或“内部接口 [P2] 绿色”(Internal interface [P2] green) 条目中指定标准路由器，每个接口必

须相同。

有关组态路由的一般信息，请参见以下部分：

指定路由 (页 625)
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在线功能 - 诊断和记录

各接口的概览 -“接口设置”(Interface settings) 条目

含义

表格 1-60 在线诊断：“接口设置”(Interface settings) 条目

系统和状态功能 含义

接口 上面的表格：安全模块的接口的一般性概述。

 
下面的表格：通过 PPPoE 操作的接口的信息。

• 状态：指示是否已与 Internet 服务提供商 (ISP) 
建立连接。

• 当前 IP 地址：接口的当前 IP 地址

• 网关：网关的 IP 地址

• 主要动态 DNS 服务：主要动态 DNS 服务的 IP 地
址

• 次要动态 DNS 服务：次要动态 DNS 服务的 IP 地
址

• 错误代码（数字）：无法与 ISP 建立连接时的错

误信息。

CARP（仅适用于 V4 及更高版本的 
SCALANCE S623/S627-2M）

• CARP 接口：显示虚拟 CARP 接口

• 物理接口：在上面操作虚拟 CARP 接口的物理接

口（外部/内部）。

• 状态：显示冗余关系的哪个模块已激活。

• MAC 地址：虚拟 CARP 接口的 MAC 地址

• 首选：显示冗余关系的哪个模块已组态为主模

块。
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系统和状态功能 含义

介质冗余（仅限 SCALANCE 
S627-2M）

• 接口：连接到 MRP 环网的接口。

• 协议：使用的协议 (MRP)
• 环网端口 1：连接到 MRP 环网接口的第一个介质

模块端口的名称。

• 环网端口 2：连接到 MRP 环网接口的第二个介质

模块端口的名称。

• 域名：MRP 域的名称。

• 差异：显示客户端的域是否与冗余管理器的域不

同。

• 域 UUID：MRP 域的 UUID。
介质模块（仅限 SCALANCE 
S627-2M）

• 端口：介质模块端口的端口 ID
• 名称：介质模块的名称

• MLFB：介质模块的 MLFB
• 版本：介质模块的版本

• 差异：显示 STEP 7 和介质模块中的组态数据之

间是否存在差异。

动态 DNS 设置总览 -“动态 DNS”(Dynamic DNS) 条目

含义

表格 1-61 在线诊断：“动态 DNS”

系统和状态功能 含义

客户端状态 指示是否已与动态 DNS 服务器建立连接。

当前 IP 地址 当前可通过其访问安全模块的 WAN IP 地址。

定义的 IP 地址 IP 地址当前分配给 FQDN。

当前时间 当前时钟。

强制更新 安全模块获取其 Internet 访问的当前 IP 地址，并将更新查询发送到已组态

的更新服务器中。这会在 Internet 上发布当前 IP 地址。状态会显示在主要

或次要动态 DNS 服务字段中。这意味着，例如可以检查已组态的数据（如

动态 DNS 帐户的用户名和密码）是否正确。

取消暂停 取消暂停（在安全模块上阻止动态 DNS 提供商的 IP 地址更新），例如，在

更正动态 DNS 提供商密码或者消除错误后。

主要和次要动态 DNS 服务
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系统和状态功能 含义

FQDN 向提供商注册的完全限定域名。

服务器 IP 地址 使用的更新服务器的 IP 地址。

更新成功 动态 DNS 更新服务更新成功。

上一次更新尝试 DynDNS 更新服务的上次更新尝试。

上次失败更新 动态 DNS 更新服务中的上个更新错误。

错误代码 动态 DNS 更新期间的上次失败更新尝试的错误状态。

消息有何含义？

上次 DDNS 更新尝试的消息具有以下含义：

消息 含义

成功

DDNS_OK 更新查询成功。

连接相关的状态消息

DDNS_E_CON_UDP_SRV_RESOLV_ERR 更新服务器的 DNS 名称未知，使用已知的 DNS 服
务器无法解析 FQDN。

DDNS_E_CON_UDP_SRV_UNREACHABLE 更新服务器无法访问（“超时”）。

安全相关的状态消息（错误）

DDNS_E_CERT_SUBJECT_INVALID 证书中主题的常用名与更新服务器的域名或其 IP 
地址不匹配。

DDNS_E_CERT_UNABLE_TO_GET_ISSUER_CERT 未找到签发者证书。

无法跟随证书链返回到根 CA，因为未找到签发者

证书。信任链不完整。

DDNS_E_CERT_SIGNATURE_INVALID 证书签名无法读取或无效。

DDNS_E_CERT_NO_TRUST 信任链中的证书无效，即：

• 尚未有效或即将过期

• V3 扩展无效

• 不支持关键 V3 扩展

DDNS_E_CERT_DEPTH_ZERO_SELFSIGNED_CERT 更新服务器已提供自签证书，且该证书不在受信

根 CA 证书的证书存储库中。

DDNS_E_CERT_SELF_SIGNED_CERT_IN_CHAIN 可以使用不可信证书建立证书链，但是无法在受

信证书的证书存储库中找到合适的根 CA 证书。

DDNS_E_CERT_CHAIN_TOO_LONG 证书链超过支持的 大验证深度。
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消息 含义

DDNS_E_CERT_INVALID_CA CA 证书无效，即过期、尚未有效或 V3 扩展与预

期目的不符（例如对于 CA 证书，尚未将 CA 设置

为 TRUE）。

DDNS_E_CERT_KEYUSAGE_UNSUITED 信任链证书中设置的 V3 扩展密钥用法或扩展的密

钥用法不适用于证书。

DDNS_E_CERT_EXTENSION_UNSUPPORTED 对于使用标记为关键的扩展的信任链，不支持其

中的证书。

代理相关的状态消息（错误）

DDNS_E_AGT_BAD_AGENT • 更新请求与 cRSP 所需结构不符，例如缺少 URL 
参数。

• 更新请求已发送至更新服务器上的非法 URL。
• 已组态的更新字符串包含错误。

显示 ARP 表 -“ARP 表”(ARP table) 条目

含义

显示安全模块的 ARP 表。   

表格 1-62 在线诊断：“ARP 表”(ARP table) 选项卡

系统和状态功能 含义

ARP 表 显示安全模块 ARP 表中的静态（代理 ARP）
和动态条目。“发布类型”(Publication type) 
选项卡指定条目是静态组态的还是学习的。     
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登录到 Web 页面的用户 -“已登录用户”(Logged in users) 条目

含义

显示登录到用户特定 IP 规则集 Internet 页面的用户。

系统和状态功能 含义

用户名 已登录用户的名称。

源 IP 地址 用户登录的 IP 地址。

剩余时间 用户自动注销前的剩余时间。

长会话时间 组态的总会话时间。

注销 所选用户已注销。

显示防火墙黑名单 -“防火墙黑名单”(Firewall blacklist) 条目

含义

显示已超出每个时间单位允许的连接数和防火墙状态数的节点的 IP 地址。在防火墙的 IP 黑
名单中输入这些节点。

仅当在本地安全设置的“IP 服务的标准规则”(Standard rules for IP services) 条目中选中“使

用扩展状态选项”(Use extended status options) 复选框时，每个时间单位的连接数和防火墙

状态数才会受到限制。

如果单击“全部删除”(Delete all) 按钮，则显示的 IP 地址将从安全模块的防火墙黑名单中删

除。 这些 IP 地址也将不再显示。

设置日期和时间 -“日期和时间”(Date and time) 条目

如何访问该功能

1. 选择想要检查或设置其时间和日期的安全模块。

2. 在快捷菜单中，选择“在线和诊断”(Online & diagnostics) 命令。

3. 在在线诊断中，选择“功能 > 日期和时间”(Functions > Date and time) 条目。

设置安全模块上的本地时间

在此区域中，可读出和设置安全模块的时间和日期。 单击“应用”(Apply) 按钮时，当前在“日

期”(Date) 和“时间”(time) 输入框中输入的日期和时间将分配给安全模块。
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设置 PC 上的本地时间

此区域显示安装了 STEP 7 的 PC 的当前时间和当前日期。 如果单击“为模块采用此设

置”(Adopt for module) 按钮，则将 PC 的当前时间和当前日期分配给安全模块。

幻象模式下的诊断 - “幻象模式”(Ghost mode) 条目

模块特定的功能

该功能只适用于 V3.1 及更高版本的 SCALANCE S602。

含义

显示内部节点的地址信息和 IP 地址变化信息。

系统和状态功能 含义

SCALANCE S602 的状态 安全模块的状态显示与幻象模式下的操作有关。

IP 地址 内部节点的 IP 地址（与安全模块的外部 IP 地址相同）。

子网掩码 安全模块的子网掩码。

MAC 地址 内部节点的 MAC 地址。

发现节点的时间 显示安全模块识别内部节点的时间或内部节点的 IP 地
址发生变化的时间。

IP 地址的变化次数 安全模块检测到的 IP 地址变化次数。

IP 地址 安全模块需要路由信息时涉及的外部网络 IP 地址。

标准路由器 用于外部网络中 IP 地址的标准路由器。
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下载功能

下载组态

下载组态/建立在线连接

1. 从“高级下载”(Advanced download) 或“在线连接”(Connect online) 对话框的“PG/PC 接
口”(PG/PC interface) 下拉列表中选择可用于访问模块的网络适配器。

2. 如果模块为出厂设置状态，请按以下步骤操作：

– 从“接口/子网的连接”(Connection to interface/subnet) 下拉列表中选择所需对象，通

过它们连接工程师站且在本地安全设置中为它们组态要分配的 IP 地址。

– 从下拉列表中选择“显示所有兼容的节点”(Display all compatible nodes)。
– 单击“开始搜索”(Start search) 按钮。

– 结果：模块及其检测到的 MAC 地址显示在“选择目标设备”(Select target device) 表中。

– 选择表中的模块条目并单击“分配 IP 地址”(Assign IP address) 按钮。

– 结果：已为模块分配在所选接口的本地安全设置中组态的 IP 地址。

3. 如果模块未处于出厂设置状态，请按以下步骤操作：

– 从“与接口/子网的连接”(Connection with interface/subnet) 中选择工程师站可用于访

问模块的模块接口/FQDN 地址/WAN 地址。然后 STEP 7 可使用所选组件的本地安全设

置中组态的地址访问模块。

– 如果从下拉列表中选择选项“显示具有相同地址的设备”(Display devices with the same 
address)，则会显示地址与所选组件匹配的节点。如果选择“显示所有兼容设备”(Show 
all compatible devices) 条目，则将显示模块类型与所选模块的模块类型匹配的设备。

– 单击“开始搜索”(Start search) 按钮。

– 结果：“目标子网中的兼容设备”(Compatible devices in the target subnet) 的“地

址”(Address) 列显示检测到的模块 IP 地址/FQDN 地址。

– 选择表中的地址条目并单击“加载”(Load) 或“转到在线”(Go online) 按钮。

理想情况下，应通过这些模块的通用外部网络（接口 X1）来组态组中的模块。如果工程师

站位于内部网络中，则需要在该 SCALANCE S 的防火墙中明确启用组中其它模块的 IP 地址，

并首先对该模块进行组态。

说明

在幻象模式下运行时下载组态（仅适用于 SCALANCE S602 V3.1 及更高版本）

如果在幻象模式下操作安全模块，则安全模块的外部接口将在运行时接管内部节点的 IP 地址。

通过外部接口将新组态下载到安全模块之前，需要指定安全模块在运行期间从内部节点获取

的用于下载组态的 IP 地址。

要找到安全模块的当前 IP 地址，可在 STEP 7 中使用菜单命令“在线 > 可访问设备”(Online 
> Accessible devices) 搜索可访问节点。
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说明

在冗余关系的安全模块上加载组态（仅适用于 V4 及更高版本的 SCALANCE S623/S627-2M）

针对主模块组态的冗余关系的属性必须同时加载到主模块和次模块。要加载该组态，必须使

用工程师站可通过其访问安全模块的物理 IP 地址。不能使用冗余关系的虚拟 IP 地址进行加载。

指定一个不同的地址

在“目标子网中的兼容设备”(Compatible devices in target subnet) 对话框区域中，可以指定

与本地安全设置中的 IP 地址/FQDN 地址不同的 IP 地址/FQDN 地址。为此，需要在“地

址”(Address) 表列的可编辑单元格中输入模块的 IP 地址/FQDN 地址。加载后，可通过本地安

全设置中的 IP 地址/FQDN 地址访问安全模块。

固件版本

也可以将 SCALANCE S 模块的组态下载到固件版本比 STEP 7 中 SCALANCE S 模块的固件版

本更高的 SCALANCE S 模块中。

运行模式 
可在 SCALANCE S 模块运行期间下载组态。重新启动 SCALANCE S 模块以激活组态更改。 

说明

特性

• 只要模块尚未设置 IP 地址（即，在首次组态之前），模块和组态计算机之间就不会有路由器。

• 如果将 PC 从 SCALANCE S 的内部接口交换到外部接口，那么将会禁用从该 PC 到 SCALANCE S 
的访问约 20 分钟。

组态状态

每次下载之前，将检查安全模块上的现有组态并同要从 STEP 7 项目下载的组态进行比较。如

果模块组态源自当前要用于下载的 STEP 7 项目且这些组态之间有差异，可以只将模块和项

目组态之间有差异的文件下载到安全模块。在某些情况下，这样可加快下载速度。
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传输固件

在传输新固件之前，需考虑的事项

要将新固件传输到安全模块，必须满足以下条件：

• 您具有传输固件所需的权限；请参见

安全功能用户管理的特殊功能 (页 455)部分。  
• 安全模块中组态一个 IP 地址。

进行安全传输

通过安全连接进行固件传输，这样就可以从不受保护的网络进行固件传输。

固件本身也具有签名和加密。 这将确保只有经过认证的固件才能下载到 SCALANCE S 模块。

传送后必须重新启动

只有在 SCALANCE S 模块重新启动后才,新下载的固件会生效。 如果传输中断和终止，模块

将使用旧版本的固件再次启动。
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S7-300/S7-400/PC CP 的安全

设置防火墙

S7-300/S7-400/PC CP 的本地防火墙规则

S7-300 CP/S7-400 CP/PC CP 概述

启用数据包过滤规则

如果在本地安全设置中启用了 CP 的安全功能，则在初始状态下可访问所有 CP 以及通过 CP 进
行访问。要启用单个数据包过滤规则，请选中“激活防火墙”(Activate firewall) 复选框。然

后将启用所需的服务。由于连接组态比手动设置的规则具有更高的优先级，因此将自动创建

防火墙规则。

说明

高级防火墙模式中的详细防火墙设置

在高级防火墙模式下，可对单个的节点设置防火墙规则。要切换到高级防火墙模式，请选中

“在高级模式下激活防火墙”(Activate firewall in advanced mode) 复选框。

带 VPN 的防火墙组态     
如果安全模块被添加到 VPN 组，那么默认情况下将启用防火墙。此外，“仅通道通

信”(Tunnel communication only) 复选框被启用。这意味着通过外部接口仅允许传送加密的 
IPsec 数据。外部数据流量被阻止。

如果取消选择该复选框，则允许隧道通信以及在其它复选框中选择的通信类型。

更新连接规则

如果对 CP 的连接组态进行了更改，则也会更改与连接相关的防火墙规则。要显示修改的防

火墙规则，请单击“更新连接规则”(Update connection rules) 按钮。随后，会在高级防火墙

模式下显示经过修改的防火墙规则。
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使用预定义防火墙规则组态防火墙 - CP 343-1 Adv./443-1 Adv.

使用预定义 IP 规则组态防火墙 - CP 343-1 Adv./443-1 Adv.

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“Firewall > Predefined IP rules”条目。

表格 1-63 可用的服务和方向

服务 从站/内部到

外部

外部到内

部

从外部到站 启用的端口 含义

允许 
IP 通信

x x x 全部 允许所选通信方向的 IP 流量。 

允许 S7 协议 x x x TCP 端口 102 允许节点使用 S7 协议通信。

允许 FTP/
FTPS（显式

模式）

x x x TCP 端口 20
TCP 端口 21

用于服务器和客户端之间的文件管理

和文件访问。

允许 HTTP x x x TCP 端口 80 用于与 Web 服务器通信。

允许 HTTPS x x x TCP 端口 443 用于与 Web 服务器进行安全通信，例

如，用于 Web 诊断。

允许 DNS x x - TCP 端口 53 
UDP 端口 53

允许到 DNS 服务器的通信连接。

允许 SNMP x x x TCP 端口 
161/162 
UDP 端口 
161/162

用于监视具有 SNMP 功能的节点。

允许 SMTP x x - TCP 端口 25 用于通过 SMTP 服务器发送电子邮件。

允许 NTP x x - UDP 端口 
123

用于时钟同步。
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表格 1-64 记录

选项 激活后的动作 相关防火墙规则

IP 日志设置 操作 从 至

记录通过隧道传输的数据包 仅在安全模块是 VPN 组的成员

时才激活。将记录所有通过隧道

传送的 IP 数据包。

Accept 站 隧道

Accept 隧道 站

记录被阻止的传入数据包 记录所有被丢弃的传入 IP 数据

包。

Drop 外部 站

说明

默认模式下的日志设置与防火墙规则的关系

“预定义的 IP 规则”和“预定义的 MAC 规则”中的日志设置不会影响因组态连接而自动创

建的防火墙规则。例如，这意味着不能记录属于已组态连接的通过隧道传输的帧。在高级防

火墙模式中，可以将记录扩展到自动生成的连接防火墙规则中。

使用预定义 MAC 规则组态防火墙 - CP 343-1 Adv./443-1 Adv.

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 选择“Firewall > Predefined MAC rules”条目。

表格 1-65 可用的服务和方向

服务 从站到外部 从外部到站 含义

允许 MAC 通信 x x 允许从站到外部的 MAC 通信，反之亦然。

允许 ISO 协议 x x 允许从站到外部的 ISO 通信，反之亦然。

表格 1-66 记录

选项 激活后的动作 相关防火墙规则

MAC 日志设置 操作 从 至

记录通过隧道传输的

数据包

仅在安全模块是 VPN 
组的成员时才激活。

将记录所有通过隧道

传送的 MAC 数据包。

Accept 站 隧道

Accept 隧道 站
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选项 激活后的动作 相关防火墙规则

MAC 日志设置 操作 从 至

记录被阻止的传入数

据包

记录所有被丢弃的传

入 MAC 数据包。

Drop 外部 站

记录被阻止的传出数

据包

记录所有被丢弃的传

出 MAC 数据包。

Drop 站 外部

说明

默认模式下的日志设置与防火墙规则的关系

“预定义的 IP 规则”和“预定义的 MAC 规则”中的日志设置不会影响因组态连接而自动创

建的防火墙规则。例如，这意味着不能记录属于已组态连接的通过隧道传输的帧。在高级防

火墙模式中，可以将记录扩展到自动生成的连接防火墙规则中。

使用预定义防火墙规则组态防火墙 - CP 1628

使用预定义 IP 规则组态防火墙 - CP 1628

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 选择“Security > Firewall > Predefined IP rules”条目。

表格 1-67 可用的服务和方向

服务 从外部到站 启用的端口 含义

允许 IP 通信 x 全部 允许从外部到站的 IP 通信。

允许 S7 协议 x TCP 端口 102 允许节点使用 S7 协议通信。

允许 FTP/FTPS（显式模式） x TCP 端口 20
TCP 端口 21

用于服务器和客户端之间的文件管

理和文件访问。

允许 HTTP x TCP 端口 80 用于与 Web 服务器通信。

允许 HTTPS x TCP 端口 443 用于与 Web 服务器进行安全通

信，例如，用于 Web 诊断。

允许 DNS x TCP 端口 53
UDP 端口 53 

允许到 DNS 服务器的通信连接。
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服务 从外部到站 启用的端口 含义

允许 SNMP x TCP 端口 161/162
UDP 端口 161/162

用于监视具有 SNMP 功能的节点。

允许 SMTP x TCP 端口 25 用于通过 SMTP 服务器发送电子邮

件。

允许 NTP x UDP 端口 123 用于时钟同步。

表格 1-68 记录

选项 激活后的动作 相关防火墙规则

IP 日志设置 操作 从 至

记录通过隧道传输的数据包 仅在安全模块是 VPN 组的

成员时才激活。将记录所

有通过隧道传送的 IP 数据

包。

Accept 站 隧道

Accept 隧道 站

记录被阻止的传入数据包 记录所有被丢弃的传入 IP 
数据包。

Drop 外部 站

说明

默认模式下的日志设置与防火墙规则的关系

“预定义的 IP 规则”和“预定义的 MAC 规则”中的日志设置不会影响因组态连接而自动创

建的防火墙规则。例如，这意味着不能记录属于已组态连接的通过隧道传输的帧。在高级防

火墙模式中，可以将记录扩展到自动生成的连接防火墙规则中。

使用预定义 MAC 规则组态防火墙 - CP 1628

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 选择“Security > Firewall > MAC rules”条目。
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表格 1-69 可用的服务和方向

服务 从站到外部 从外部到站 含义

允许 MAC 级通信 x x 允许从外部网络到站的 MAC 通信，

反之亦然。

允许 ISO 通信 x x 允许从外部网络到站的 ISO 通信，反

之亦然。

允许 SiClock x x 允许从外部网络到站传送 SiClock 时
钟帧，反之亦然。

表格 1-70 记录

选项 激活后的动作 相关防火墙规则

MAC 日志设置 操作 从 至

记录通过隧道传输的数据包 仅在安全模块是 VPN 组的

成员时才激活。将记录所

有通过隧道传送的 MAC 数
据包。

Accept 站 隧道

Accept 隧道 站

记录被阻止的传入数据包 记录所有被丢弃的传入 
MAC 数据包。

Drop 外部 站

记录被阻止的传出数据包 记录所有被丢弃的传出 
MAC 数据包。

Drop 站 外部

说明

默认模式下的日志设置与防火墙规则的关系

“预定义的 IP 规则”和“预定义的 MAC 规则”中的日志设置不会影响因组态连接而自动创

建的防火墙规则。例如，这意味着不能记录属于已组态连接的通过隧道传输的帧。在高级防

火墙模式中，可以将记录扩展到自动生成的连接防火墙规则中。

S7-300-/S7-400-/PC-CP IP 数据包过滤方向

含义

高级防火墙模式的 IP 规则中通信方向“从”和“至”的可能选择。
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可使用以下方向

可用选项/值范围 安全模块 含义

从 至 CP 343-1 
Adv./

443-1 Adv.

CP 1628  

内部 站 √ - 从内部网络访问站。

任意 √ - 从内部访问外部网络、VPN 隧道伙伴和站。

外部 站 √ √ 从外部网络访问站。

任意 √ - 从外部网络访问内部网络和站。

站 内部 √ - 从站访问内部网络。

外部 √ √ 从站访问外部网络。

隧道 √ √ 从站访问 VPN 隧道伙伴。

隧道 站 √ √ 通过 VPN 隧道伙伴访问站。

任意 √ - 从 VPN 隧道伙伴访问内部网络和站。

任意 外部 √ - 从内部网络和站访问外部网络。

S7-300-/S7-400-/PC-CP MAC 数据包过滤方向

含义

高级防火墙模式的 MAC 规则中通信方向“从”和“至”的可能选择。

可使用以下方向

可用选项/值范围 安全模块 含义

从 至 CP 343-1 Adv./
443-1 Adv.

CP 1628  

外部 站 √ √ 从外部网络访问站。

站 外部 √ √ 从站访问外部网络。

隧道 √ √ 从站访问 VPN 隧道伙伴。

隧道 站 √ √ 通过 VPN 隧道伙伴访问站。
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组态访问列表

模块特定的功能

该功能不适用于 CP 1628。

含义

可使用 IP 访问列表对某些 IP 地址设置访问保护。已创建的列表条目和相应权限在 CP 的本地

设置的“防火墙 > IP 规则”(Firewall > IP rules) 条目中显示（高级防火墙模式）。 

说明

安全激活后已更改的行为

• 激活 CP 的安全功能后，访问保护将只应用于外部接口。也可通过在高级防火墙模式下组态适
合的防火墙规则，将访问保护应用于内部接口。

• CP 也会对来自尚未发布的 IP 地址的 ARP 请求进行响应（第 2 层）。

• 如果 CP 的 IP 访问列表不包含任何条目，且您为 CP 激活了安全，则将激活防火墙，并防止从
外部位置访问 CP。在高级防火墙模式下组态对应的防火墙规则，以便访问 CP。

激活安全时 IP 访问列表条目的效果

在 CP 的本地设置中启用安全后，将在高级防火墙模式下创建相应的规则。针对您在地址列

表中指定的 IP 地址创建防火墙规则“Accept > 外部 > 站”(Accept > External > Station)。IP 访
问列表中的 IP 地址可相应地用作源 IP 地址。此外，也可将已定义的 IP 地址范围中的 IP 地址

集成到相应的防火墙规则中。

编辑要求

编辑所创建的防火墙规则之前，必须满足以下条件：

• 对于使用 STEP 7 进行编辑：“组态安全”(Configure security) 组态权限

• 对于使用 Web 服务器进行编辑：模块权限“Web：扩展 IP 访问控制列表”(Web:Expand IP 
access control list)

超出本地安全设置范围的 IP 访问列表编辑要求在具体 CP 的部分中介绍。 
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连接相关的自动防火墙规则

含义   
对于使用 CP 组态的连接，STEP 7 会自动创建防火墙规则，允许在指定方向（CP 主动/被动）

上与 CP 的伙伴进行通信。同时会考虑连接建立方向。要在启用了高级防火墙模式时显示这

些防火墙规则，需要单击“更新连接规则”(Update connection rules) 按钮。随后，会在高级

防火墙模式下显示防火墙规则。

说明

手动释放 UDP 组播连接

不会为 UDP 组播连接自动创建防火墙规则。要启用连接，请在高级防火墙模式中手动添加

相关防火墙规则。

根据所组态的连接建立方式，可创建以下 3 级防火墙规则。如果安全模块在 VPN 组中，方向

“外部”将变为“通道”。这只适用于支持 VPN 的 CP。
在这些防火墙规则的“源 IP 地址”(Source IP address) 和“目标 IP 地址”(Destination IP 
address) 列中输入连接伙伴的 IP 地址。

CP -> 外部 操作 从 至

主动 Accept 站 外部

Drop 外部 站

被动 Drop 站 外部

Accept 外部 站

主动和被动 Accept 外部 站

Accept 站 外部

CP -> 内部 操作 从 至

主动 Accept 站 内部

Drop 内部 站

被动 Drop 站 内部

Accept 内部 站

主动和被动 Accept 内部 站

Accept 站 内部
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对于 2 级连接，为两个方向创建“Accept”规则。如果安全模块在 VPN 组中，方向“外部”将

变为“通道”。

在这些防火墙规则的“源 MAC 地址”(Source MAC address) 和“目标 MAC 地址”(Destination 
MAC address) 列中输入连接伙伴的 MAC 地址。

CP -> 外部 操作 从 至

主动、被动、主动和被动 Accept 站 外部

Accept 外部 站

说明

更改连接组态

如果对 CP 的连接组态进行了更改，则也会更改与连接相关的防火墙规则。要显示修改的防

火墙规则，请单击“更新连接规则”(Update connection rules) 按钮。

自动创建的防火墙规则的约定

• 优先级

规则具有 高的优先级，因此插入到本地规则集的顶部。 
• 删除规则

无法删除规则。可以启用日志记录，并分配服务。还可以插入传输速度和注释。 
• 更改操作

如果将操作从“Accept”设置为“丢弃”，或反之，则该设置将在系统同步更新期间再次被

覆盖。如果要保留更改，则选择“Accept*”或“Drop*”操作。在这种情况下，只同步了 IP 地
址，操作和方向仍与设置相同。系统同步更新后，即使操作不改为“Accept*”或“Drop*”，
记录、服务、传输速度和注释的设置也会保留。如果删除了已组态的连接，相应的规则

将从列表中删除。
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VPN 组中的安全模块

默认情况下，“仅隧道通信”(Tunnel communication only) 复选框被启用。如果取消选中该

复选框，除隧道伙伴间的隧道通信外，还可以与未连接隧道的网络节点进行通信。

• 如果伙伴地址属于在 STEP 7 中未组态 VPN 隧道的已知站，那么通信不通过隧道进行。

• 如果伙伴地址是 VPN 端点，通信将通过隧道进行。

• 如果不清楚连接应绕过还是通过 VPN 隧道，连接将分配到 VPN 隧道，并显示一条此结果

的消息。可以在高级防火墙模式下调整分配，例如，将“从”方向“隧道”更改为“外

部”。为避免下一次系统同步时将该更改覆盖，必须选择“Accept*”或“Drop*”操作。

说明

如果要确保通信只能通过隧道进行，则需要在高级防火墙模式下创建合适的防火墙规则，

例如针对内部节点或 NDIS 地址。

要仅允许 CP 进行隧道通信，请使用以下设置添加规则：

• “动作”：“Drop”
• “从”：“任意”：

• “到”：“外部”

对于 CP 1628，使用以下设置添加规则：

• “动作”：“Drop”
• “从”：“站”

• “到”：“外部”

除此之外，还需要删除现有允许不通过隧道进行通信的防火墙规则。

在安全模块上激活 Web 服务器

模块特定的功能

该功能仅适用于 CP 343-1 Adv./443-1 Adv. 和 CP 443-1 OPC UA：

含义

激活 Web 服务器之后，可访问模块的 Web 页面。在本地安全设置中，可针对 CP 343-1 Adv./
443-1 Adv. 基于 HTTPS 协议限制对这些 Web 页面的访问。可通过“只允许使用 HTTPS 访
问”(Allow access only using HTTPS) 复选框控制该访问。此外，还必须对防火墙进行相应组

态。对于 CP 443-1 OPC UA，仅允许使用 HTTPS 访问 Web 服务器。
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IPsec 隧道：创建和分配组

组态内部网络节点 -“节点”(Nodes) 条目

允许 VPN 连接伙伴访问 S7-300/S7-400 CP

可能选择

决定 VPN 连接伙伴是否可在路由模式下访问 CP 和/或 CP 的内部子网 (SCALANCE S/M)。

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“节点”(Node) 条目。

3. 组态在路由模式下对 CP 的 VPN 连接伙伴的访问 (SCALANCE S/M)：
– 允许连接到 CP（千兆位接口）

– 允许连接到内部子网（PROFINET 子网）

手动为 PC CP 组态可通过隧道访问的 NDIS 节点

组态可以通过隧道连接的 NDIS 节点

获知内部节点并动态分配给路线。 这将影响 Windows PC 的 NDIS IP 地址。

请按以下步骤操作

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“节点 > 可通过隧道访问的 NDIS 节点”(Nodes > NDIS nodes 
reachable via tunnel) 条目。

3. 输入 NDIS IP 地址。
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在线功能 - 调试/诊断和记录

更新的防火墙规则 -“动态更新的防火墙规则”(Dynamically updated firewall rules) 条目

模块特定的功能

该功能仅适用于 CP 343-1 Adv./443-1 Adv.。

含义

显示使用 HTTP 或 HTTPS 动态启用或由用户加载的 IP 地址或 IP 地址范围。对于启用的 IP 地
址，将显示为 S7 CP 分配的权限。此选项卡中的 IP 地址的更新只能通过以下事件触发：

• 扩展/修改 IP 访问控制列表

• 防火墙规则更新

• 在运行期间传输到 CP 的动态扩展，例如 PROFINET IO 设备

由于此处仅显示动态更新的防火墙规则，还需要考虑到离线组态的防火墙规则和下载到站中

的防火墙规则，才能全面了解模块当前的防火墙状态。

S7-1200-/S7-1500-CP 的安全性

设置防火墙

S7-1200/S7-1500 CP 的本地防火墙规则

S7-1200/S7-1500 CP 的本地防火墙概述

启用数据包过滤规则

如果在本地安全设置中启用了 CP 的安全功能，则在初始状态下可访问所有 CP 以及通过 CP 进
行访问。 
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要启用单个数据包过滤规则，请选中“激活防火墙”(Activate firewall) 复选框。然后将启用

所需的服务。由于连接组态比手动设置的规则具有更高的优先级，因此将自动创建防火墙规

则。

说明

未检测到的 IPv4 数据包 V2.2 和更高版本

防火墙不会检测到直接从 CP 转发到 PLC 的 IP 数据包。如果您要使用虚拟接口 W1，例如，用

于 OPC UA，则需要在 CP 的防火墙中手动启用所需的服务。

说明

高级防火墙模式中的详细防火墙设置

在高级防火墙模式下，可对单个的节点设置防火墙规则。要切换到高级防火墙模式，请选中

“在高级模式下激活防火墙”(Activate firewall in advanced mode) 复选框。

更新连接规则

如果对 CP 的连接组态进行了更改，则也会更改与连接相关的防火墙规则。要显示修改的防

火墙规则，请单击“更新连接规则”(Update connection rules) 按钮。随后，会在高级防火墙

模式下显示经过修改的防火墙规则。

使用预定义的防火墙规则 - CP 1543-1/CP 1543SP-1 组态防火墙

使用预定义的 IP 规则组态防火墙

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“Firewall > Predefined IP rules”条目。

表格 1-71 可用的服务和方向

服务 从外部到站 启用的端口 含义

允许 IP 通信 x 全部 允许从外部到站的 IP 通信。

允许 S7 协议 x TCP 端口 102 允许节点使用 S7 协议通信。

允许 FTP/FTPS*
（显式模式）

x TCP 端口 20
TCP 端口 21

用于服务器和客户端之间的文件管理和文件访问。

允许 HTTP x TCP 端口 80 用于与 Web 服务器通信。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 663



服务 从外部到站 启用的端口 含义

允许 HTTPS x TCP 端口 443 用于与 Web 服务器进行安全通信，例如，用于 Web 诊断。

允许 SNMP x TCP 端口 161/162 
UDP 端口 161/162

用于监视具有 SNMP 功能的节点。

允许安全诊断 x TCP 端口 8448 允许安全诊断。

*不适用于 CP 1543SP-1

表格 1-72 通过 W1 虚拟接口从外部访问 CPU

服务 启用的端

口

含义

对于 HTTPS，允许通过 W1 虚拟

接口进行 IP 通信

TCP 端口 
443

允许通过 CP 的虚拟接口访问 CPU 的 Web 服务器的 HTTPS 请求。

对于 OPC UA，允许通过 W1 虚
拟接口进行 IP 通信

TCP 端口 
4840

允许通过 CP 的虚拟接口访问 CPU 中的 OPC UA 应用程序。

表格 1-73 记录

选项 激活后的动作 相关防火墙规则

IP 日志设置 操作 从 至

记录通过隧道传输的数据包 仅在安全模块是 VPN 组的成员

时才激活。将记录所有通过隧道

传送的 IP 数据包。

Accept 站 隧道

Accept 隧道 站

记录被阻止的传入数据包 记录所有被丢弃的传入 IP 数据

包。

丢弃 外部 站

说明

默认模式下的日志设置与防火墙规则的关系

“预定义的 IP 规则”和“预定义的 MAC 规则”中的日志设置不会影响因组态连接而自动创

建的防火墙规则。例如，这意味着不能记录属于已组态连接的通过隧道传输的帧。在高级防

火墙模式中，可以将记录扩展到自动生成的连接防火墙规则中。
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使用预定义的 IPv6 规则组态防火墙

含义

利用预定义的 IPv6 规则，可以为使用 IPv6 的服务组态防火墙。在 CP 的本地安全设置中启

用预定义的 IPv6 规则后，防火墙中也启用了系统定义的 ICMPv6 服务，该服务可在全局安全

功能的“ICMP”选项卡中的“Firewall > Services > Define services for IP rules”下看到。

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中选择“Firewall > Predefined IPv6 rules”项。

表格 1-74 预定义的 IPv6 规则

服务 从外部到站 启用的端口 含义

允许 IP 通信 x 全部 允许从外部到站的 IP 通信。

允许 S7 协议 x TCP 端口 102 允许节点使用 S7 协议通信。

允许 FTP/FTPS*
（显式模式）

x TCP 端口 20
TCP 端口 21

用于服务器和客户端之间的文件管理和文件访问。

允许 SNMP x TCP 端口 161/162 
UDP 端口 161/162

用于监视具有 SNMP 功能的节点。

*不适用于 CP 1543SP-1

表格 1-75 通过 W1 虚拟接口从外部访问 CPU

服务 启用的端

口

含义

对于 HTTPS，允许通过 W1 虚拟接

口进行 IP 通信

TCP 端口 
443

允许通过 CP 的虚拟接口访问 CPU 的 Web 服务器的 HTTPS 请求。

表格 1-76 记录

选项 激活后的动作 相关防火墙规则

IP 日志设置 操作 从 至

记录被阻止的传入数据包 记录所有被丢弃的传入 IP 数据

包。

Drop 外部 站
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说明

默认模式下的日志设置与防火墙规则的关系

“预定义的 IPv6 规则”中的日志设置不会影响因组态连接而自动生成的防火墙规则。例如，

这意味着不能记录属于已组态连接的通过隧道传输的帧。在高级防火墙模式中，可以将记录

扩展到自动生成的连接防火墙规则中。

使用预定义的 MAC 规则组态防火墙

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 选择“Firewall > Predefined MAC rules”条目。

表格 1-77 可用的服务和方向

服务 从站到外

部

从外部

到站

启用的

端口

含义

允许 MAC 通信 x x - 允许从外部网络到站的 MAC 通信，反之亦然。

允许 ISO 协议* x x - 允许从外部网络到站的 ISO 通信，反之亦然。

允许 DCP x x - 允许从外部网络到站的 DCP 通信，反之亦然。

允许 LLDP* x x - 允许从外部网络到站的 LLDP 通信，反之亦然。

*不适用于 CP 1543SP-1

表格 1-78 记录

选项 激活后的动作 相关防火墙规则

MAC 日志设置 操作 从 至

记录通过隧道传输的数

据包

仅在安全模块是 
VPN 组的成员时

才激活。将记录

所有通过隧道传

送的 MAC 数据

包。

Accept 站 隧道

Accept 隧道 站
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选项 激活后的动作 相关防火墙规则

记录被阻止的传入数据

包

记录所有被丢弃

的传入 MAC 数据

包。

Drop 外部 站

记录被阻止的传出数据

包

记录所有被丢弃

的传出 MAC 数据

包。

Drop 站 外部

说明

默认模式下的日志设置与防火墙规则的关系

“预定义的 IP 规则”和“预定义的 MAC 规则”中的日志设置不会影响因组态连接而自动创

建的防火墙规则。例如，这意味着不能记录属于已组态连接的通过隧道传输的帧。在高级防

火墙模式中，可以将记录扩展到自动生成的连接防火墙规则中。

使用预定义的防火墙规则组态防火墙 - S7-1200 CP

使用预定义的 IP 规则组态防火墙

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“Firewall > Predefined IP rules”条目。

表格 1-79 可用的服务和方向

服务 从外部到站 启用的端口 含义

允许 IP 通信 x 全部 允许从外部到站的 IP 通信。

允许 S7 协议 x TCP 端口 102 允许节点使用 S7 协议通信。

允许 HTTP x TCP 端口 80 用于与 Web 服务器通信。

允许 HTTPS x TCP 端口 443 用于与 Web 服务器进行安全通信，例如，用于 Web 诊断。

允许 SNMP* x TCP 端口 161/162 
UDP 端口 161/162

用于监视具有 SNMP 功能的节点。

允许安全诊断 x TCP 端口 8448 允许安全诊断。

* 不适用于 CP 1243-7 LTE
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表格 1-80 记录

选项 激活后的动作 相关防火墙规则

IP 日志设置 操作 从 至

记录通过隧道传输的数据包 仅在安全模块是 VPN 组的成员

时才激活。将记录所有通过隧道

传送的 IP 数据包。

Accept 站 隧道

Accept 隧道 站

记录被阻止的传入数据包 记录所有被丢弃的传入 IP 数据

包。

Drop 外部 站

说明

默认模式下的日志设置与防火墙规则的关系

“预定义的 IP 规则”和“预定义的 MAC 规则”中的日志设置不会影响因组态连接而自动创

建的防火墙规则。例如，这意味着不能记录属于已组态连接的通过隧道传输的帧。在高级防

火墙模式中，可以将记录扩展到自动生成的连接防火墙规则中。

使用预定义的 IPv6 规则组态防火墙

含义

利用预定义的 IPv6 规则，可以为使用 IPv6 的服务组态防火墙。在支持 IPv6 的 S7-1200 CP 的
本地安全设置中启用预定义的 IPv6 规则后，防火墙中也启用了系统定义的 ICMPv6 服务，该

服务可在全局安全功能的“ICMP”选项卡中的“Firewall > Services > Define services for IP rules”
下看到。

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中选择“Firewall > Predefined IPv6 rules”项。

表格 1-81 可用的服务和方向

服务 从外部到站 启用的端口 含义

允许 IP 通信 x 全部 允许从外部到站的 IP 通信。

允许 S7 协议 x TCP 端口 102 允许节点使用 S7 协议通信。

允许 SNMP x TCP 端口 161/162 
UDP 端口 161/162

用于监视具有 SNMP 功能的节点。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

668 编程和操作手册, 11/2022



表格 1-82 记录

选项 激活后的动作 相关防火墙规则

IP 日志设置 操作 从 至

记录被阻止的传入数据包 记录所有被丢弃的传入 IP 数据

包。

Drop 外部 站

说明

默认模式下的日志设置与防火墙规则的关系

“预定义的 IPv6 规则”中的日志设置不会影响因组态连接而自动生成的防火墙规则。例如，

这意味着不能记录属于已组态连接的通过隧道传输的帧。在高级防火墙模式中，可以将记录

扩展到自动生成的连接防火墙规则中。

使用预定义的 MAC 规则组态防火墙

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 选择“Firewall > Predefined MAC rules”条目。

表格 1-83 可用的服务和方向

服务 从站到外

部

从外部

到站

启用的

端口

含义

允许 MAC 通信 x x - 允许从外部网络到站的 MAC 通信，反之亦然。

允许 DCP x x - 允许从外部网络到站的 DCP 通信，反之亦然。

表格 1-84 记录

选项 激活后的动作 相关防火墙规则

MAC 日志设置 操作 从 至

记录通过隧道传输的数

据包

仅在安全模块是 
VPN 组的成员时

才激活。将记录

所有通过隧道传

送的 MAC 数据

包。

Accept 站 隧道

Accept 隧道 站
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选项 激活后的动作 相关防火墙规则

记录被阻止的传入数据

包

记录所有被丢弃

的传入 MAC 数据

包。

Drop 外部 站

记录被阻止的传出数据

包

记录所有被丢弃

的传出 MAC 数据

包。

Drop 站 外部

说明

默认模式下的日志设置与防火墙规则的关系

“预定义的 IP 规则”和“预定义的 MAC 规则”中的日志设置不会影响因组态连接而自动创

建的防火墙规则。例如，这意味着不能记录属于已组态连接的通过隧道传输的帧。在高级防

火墙模式中，可以将记录扩展到自动生成的连接防火墙规则中。

S7-1200/S7-1500 CP 的 IP 数据包过滤方向

含义

高级防火墙模式的 IP 规则中通信方向“从”和“至”的可能选择。

可使用以下方向

可用选项/值范围 含义

从 至  
外部 站 从外部网络访问站。

背板总线* 从外部网络访问站的背板总线。

任意** 从外部访问所有受支持的方向。

CPU*** 从外部网络访问 CPU。
站 外部 从站访问外部网络。

隧道 从站访问 VPN 隧道伙伴。

背板总线* 从站访问其背板总线。

任意** 从站访问所有受支持的方向。
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可用选项/值范围 含义

隧道 站 VPN 隧道伙伴访问站。

背板总线* 从 VPN 隧道伙伴访问站的背板总线。

任意** 从 NPN 隧道伙伴访问所有受支持的方向。

背板总线* 外部 从站的背板总线访问外部网络。

隧道 从站的背板总线访问 NPN 隧道伙伴。

站 从背板总线访问站。

任意** 从背板总线访问所有受支持的方向。

任意** 外部 从所有受支持的方向访问外部网络。

隧道 从所有受支持的方向访问 VPN 隧道伙伴。

站 从所有受支持的方向访问站。

背板总线* 从所有受支持的方向访问站的背板总线。

CPU*** 外部 从 CPU 访问外部网络。

* 仅适用于支持 IPv4 通信的 CP 1543-1 V2.1 及更高版本。如果激活选项“通信模块之间的 IP 路由”(IP routing between 
communications modules)，则可基于该方向允许/阻止通过背板总线进行 IP 路由。

* 仅适用于 CP 1543-1 V2.1 及更高版本

*** 仅适用于 CP 1543-1 V3.0 及更高版本

S7-1200/S7-1500 CP 的 MAC 数据包过滤方向

含义

高级防火墙模式的 MAC 规则中通信方向“从”和“至”的可能选择。

可使用以下方向

可用选项/值范围 含义

从 至  
外部 站 从外部网络访问站。

CPU* 从外部网络访问 CPU。
站 外部 从站访问外部网络。

隧道 从站访问 VPN 隧道伙伴。
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可用选项/值范围 含义

隧道 站 VPN 隧道伙伴访问站。

CPU* 外部 从 CPU 访问外部网络。

* 仅适用于 CP 1543-1 V3.0 及更高版本

连接相关的自动防火墙规则

含义   
对于使用 CP 组态的连接，STEP 7 会自动创建防火墙规则，允许在指定方向（CP 主动/被动）

上与 CP 的伙伴进行通信。同时会考虑连接建立方向。要在启用了高级防火墙模式时显示这

些防火墙规则，需要单击“更新连接规则”(Update connection rules) 按钮。随后，会在高级

防火墙模式下显示防火墙规则。

说明

手动启用 UDP 组播和 UDP 广播连接

没有为 UDP 组播和 UDP 广播连接创建自动防火墙规则。要启用连接，请在高级防火墙模式

中手动添加相关防火墙规则。

根据所组态的连接建立方式，可创建以下 3 级防火墙规则。如果 CP 在 VPN 组中，方向“外

部”将变为“隧道”。

在这些防火墙规则的“源 IP 地址”(Source IP address) 和“目标 IP 地址”(Destination IP 
address) 列中输入连接伙伴的 IP 地址。

CP -> 外部 操作 从 至

主动 Drop 外部 站

Accept 站 外部

被动 Drop 站 外部

Accept 外部 站

主动和被动 Accept 外部 站

Accept 站 外部

对于 2 级连接，为两个方向创建“Accept”规则。如果 CP 在 VPN 组中，方向“外部”将变为

“隧道”。
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在这些防火墙规则的“源 MAC 地址”(Source MAC address) 和“目标 MAC 地址”(Destination 
MAC address) 列中输入连接伙伴的 MAC 地址。

CP -> 外部 操作 从 至

主动、被动、主动和被动 Accept 站 外部

Accept 外部 站

说明

更改连接组态

如果对 CP 的连接组态进行了更改，则也会更改与连接相关的防火墙规则。要显示修改的防

火墙规则，请单击“更新连接规则”(Update connection rules) 按钮。

自动创建的防火墙规则的约定

• 优先级

规则具有 高的优先级，因此插入到本地规则集的顶部。

• 删除规则

无法删除规则。可以启用日志记录，并分配服务。还可以插入传输速度和注释。

• 更改操作

如果将操作从“Accept”更改为“Drop”，或反之，则此更改将在系统同步更新期间再次被覆

盖。如果要保留更改，则选择“Accept*”或“Drop*”操作。在这种情况下，只同步了 IP 地
址，操作和方向仍与设置相同。系统同步更新后，即使操作不改为“Accept*”或“Drop*”，
记录、服务、传输速度和注释的设置也会保留。如果删除了已组态的连接，相应的规则

将从列表中删除。
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VPN 组中的安全模块

默认情况下，“仅隧道通信”(Tunnel communication only) 复选框被启用。如果取消选中该

复选框，除隧道伙伴间的隧道通信外，还可以与未连接隧道的设备进行通信。

• 如果伙伴地址属于在 STEP 7 中未组态 VPN 隧道的已知站，那么通信不通过隧道进行。

• 如果伙伴地址是 VPN 端点，通信将通过隧道进行。

说明

如果要确保通信只能通过隧道进行，需要在高级防火墙模式下创建合适的防火墙规则。

要仅允许 CP 进行隧道通信，请使用以下设置添加规则：

• “动作”：“Drop”
• “从”：“站”

• “到”：“外部”

除此之外，还需要删除现有允许不通过隧道进行通信的防火墙规则。

为 CP 154x-1 组态可通过背板总线访问的 S7 子网

要求

• 安全模块 CP 1543‑1 V2.1 及更高版本/CP 1545‑1 为 VPN 组的成员，选项“IP routing 
between communications modules”已激活。

说明

通过虚拟接口的 S7 路由

通过使用 CP 中的 S7 网关实现通过 CP 的 S7 路由。如果将虚拟接口“W1”的 IP 地址用作下

一个 S7 路由器地址，则会通过 CPU 的 S7 网关转发到指定目标，但不能保证“反向通

道”。

如何访问该功能

1. 选择待编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择条目“VPN" > "Nodes" > "Subnets reachable through tunnel”。

组态可通过背板总线访问的子网

对于可通过站的背板总线访问的子网和网络节点，只有在将其释放给 VPN 通信时，才能实现 
VPN 通信。在条目“Subnets reachable through tunnel”中， 多可指定 16 个地址或子网。必

须使用 32 位子网掩码指定 IP 地址，子网的允许子网掩码范围为 1...31 位。不能指定广播地

址。
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使用虚拟接口 W1 时的防火墙设置

将带有 CP 的虚拟 CPU 接口用作接口时，建议采用以下设置：

1. 激活扩展的防火墙模式。

2. 指定可以访问 CPU 和 Web 服务器和 OPC UA 的 IP 地址或 IP 地址范围。

3. 对协议进行设置，必要时对带宽限制进行设置。

通过 SINEMA Remote Connect 服务器自动组态 OpenVPN：

自动组态 OpenVPN 并建立 OpenNPN 隧道

支持的模块

此功能可用于多个安全模块和遥控通信模块。

功能

模块可与应用“SINEMA Remote Connect Server”建立 OpenVPN 连接。用于建立连接的 
OpenVPN 连接参数由 SINEMA Remote Connect 服务器指定。模块可循环调用这些连接参

数，因此会自动获取 OpenVPN 组态。 

步骤

1. 选择要编辑的模块。

2. 在本地安全设置中，选择“VPN”条目。

3. 选中“激活 VPN”(Activate VPN) 复选框，并选择 VPN 连接类型“通过 SINEMA Remote 
Connect 服务器自动进行 OpenVPN 组态”(Automatic OpenVPN configuration via SINEMA 
Remote Connect Server)。

4. 为 OpenVPN 连接设置以下参数：

参数 含义

SINEMA RC 地址 (SINEMA RC 
address)

SINEMA Remote Connect 服务器的 IPv4/IPv6 地址、FQDN 或 PROFINET 设
备名称，模块通过该服务器调用 OpenVPN 连接的连接参数。

SINEMA RC 端口 (SINEMA RC 
port)

连接到用于调用 OpenVPN 连接的连接参数的 SINEMA Remote Connect 服
务器所使用的端口。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 675



参数 含义

CA 证书 (CA Certificate) 模块通过 SINEMA Remote Connect 服务器验证自己的身份，该服务器使用

从服务器下载并为模块选择的 CA 证书。只能选择通过其本地证书管理器

分配给模块的证书。

为了对 SINEMA Remote Connect 服务器进行验证，模块会检查服务器的 
CA 证书。同时会检查模块的当前时间是否处于证书有效期内。

识别码 模块通过 SINEMA Remote Connect 服务器验证自己的身份，该服务器使用 
SINEMA Remote Connect 服务器 CA 证书的“识别码”属性。

设备 ID (Device ID) 设备 ID 是 SINEMA Remote Connect 服务器为在 SINEMA Remote Connect 
服务器上组态的每个模块分配的。

设备 ID 用户标识模块。

设备密码 (Device password) 为 SINEMA Remote Connect 服务器的设备 ID 组态的密码

更新间隔 (Update interval) 模块从 SINEMA Remote Connect 服务器调用要使用的 OpenVPN 连接参数

的间隔分钟数。是否可建立 OpenVPN 连接以及使用哪些连接参数建立 
OpenVPN 连接是由 SINEMA Remote Connect 服务器指定的。如果数值为

“0”，说明禁止更新。

小更新间隔值：10 分钟

大更新间隔值：10080 分钟

连接类型 (Connection type) 连接类型指定模块何时与 SINEMA Remote Connect 服务器建立 OpenVPN 
连接：

• 永久 (Permanent)：模块在读取 OpenVPN 连接参数后建立 OpenVPN 连
接。在连接参数由 SINEMA Remote Connect 服务器更改之前， 
OpenVPN 连接都会保持。

• PLC 触发 (PLC trigger)：所选 PLC 变量值为“TRUE”时，模块会立即建立 
OpenVPN 连接。

用于建立连接的 PLC 变量 选择类型为“BOOL”的站变量。变量值为“TRUE”时，模块会立即与 SINEMA 
Remote Connect 服务器建立 OpenVPN 连接：如果变量值为“FALSE”，
OpenVPN 连接会中断。

诊断自动 OpenVPN 组态和 OpenNPN 连接

含义

诊断页面显示自动 OpenVPN 组态和 OpenVPN 连接的状态。

自动 OpenVPN 组态的状态指示模块是否能够从 SINEMA Remote Connect 服务器调用包含要

使用的 OpenVPN 连接参数的组态文件。
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对于 SINEMA Remote Connect 服务器的 OpenVPN 连接，会显示连接状态及其原因。

CP1543-1 网络身份验证

网络身份验证和 EAP 方法

如果 CP 要通过交换机访问网络，CP 必须先对自身进行身份验证，然后才能实现网络访问。

CP 身份验证是通过 RADIUS 服务器执行的，该服务器会验证 CP 的身份以及对网络的访问权限。

身份验证通信是通过可扩展身份验证协议 (EAP) 运行的。该协议用于对 CP 和网络进行相互

验证和密钥交换，以确保通信安全。

为此，可选择不同的 EAP 方法作为身份验证方法。

激活

1. 选择 CP。
2. 在本地安全设置中选择“Network authentication”条目。

3. 选择一种 EAP 方法：

4. 对所选 EAP 方法进行相应设置。

有关各个 EAP 方法的说明

• MD5
MD5 方法无法抵御中间人攻击和字典式攻击。请尽可能使用安全性更高的方法。

• TLS
建立安全的加密 TLS 连接。提供对客户端和网络的基于证书的相互认证。

• PEAP
PEAP 过程分为两个阶段。第一阶段会建立安全隧道，第二阶段会在该隧道中执行另一身

份验证程序。

与 TLS 方法不同的是，PEAP 并不一定要在第一阶段验证客户端的身份，因此组态客户端

证书为可选项。

• TTLS
TTLS 过程分为两个阶段，属于 TLS 的扩展。通过加密通道（或隧道）提供对客户端和网

络的基于证书的相互认证。与 TLS 不同的是，TTLS 仅需要服务器侧证书。
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• MSCHAPv2
登录 Microsoft 网络的操作步骤。仅在安全隧道中使用。

• PWD
可在隧道中使用（例如 TTLS），也可单独使用。

各个 EAP 方法的设置。

根据选择的 EAP 方法额外进行以下设置：

EAP 方
法

身份 内部 EAP 
方法

身份验证设置 验证设置 服务器列表

MD5 用户名

（1 到 256 个
字符）

- 密码（1 到 256 个字符） - -

TLS 1 到 256 个
字符 
也可留空，

取决于 
RADIUS 服务

器的组态。

- - CA 证书，必须分配

给 CP
 
使用私钥的客户端

证书，必须分配给 
CP

一个或多个服务器的可

选输入，使用通配符 
*。服务器证书的标识

名称或 SAN 必须匹配才

能建立连接。 
如果未输入任何内容，

则允许由证书颁发机构

签名的任何证书。

PEAPv0
 

用户名

（1 到 256 个
字符）

MD5
MSCHAPv2
PWD

密码（1 到 256 个字符） CA 证书必须分配给 
CP
 
客户端证书（可

选，取决于 RADIUS 
服务器的组态）；

如果这样，则使用

私钥。

一个或多个服务器的可

选输入，使用通配符 
*。服务器证书的标识

名称或 SAN 必须匹配才

能建立连接。 
如果未输入任何内容，

则允许由证书颁发机构

签名的任何证书。

TTLS 用户名

（1 到 256 个
字符）

MD5
MSCHAPv2
PWD

- - -
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EAP 方
法

身份 内部 EAP 
方法

身份验证设置 验证设置 服务器列表

MSCHA
Pv2

用户名

（1 到 256 个
字符）

- 密码（1 到 256 个字符）

或

哈希值（密码的 MD4 哈
希；1 到 32 个字符）。

- -

PWD 用户名

（1 到 256 个
字符）

- 密码（1 到 256 个字符） - -

CP 1545-1 证书

第三方证书

云提供商证书

要在 S7 站与代理之间进行加密通信（通过 TLS 实现的 MQTT），需要云提供商的 CA 根证书，

还可能需要设备证书或私钥。

对不同云提供商的要求不同。

请从云提供商处获取所需文件，或访问其 Internet 页面下载。

证书管理器

证书分配

如果使用需要 CP 身份验证的通信，则需要将通信伙伴的证书导入 STEP 7 项目，并将其与组

态数据一起下载到 CP 中。

1. 使用全局安全设置中的证书管理器导入所有通信伙伴的第三方证书。

2. 然后将其所有通信伙伴的证书分配给 CP，或：

– 使用全局安全设置中的“受信证书和根认证机构”(Trusted certificates and root 
certification authorities) 表

– 使用模块（安全性）的本地证书管理器中的“伙伴设备的证书”(Certificates of the 
partner devices) 表
该表还包括已在同一 STEP 7 项目中生成其证书的通信伙伴的证书。

有关操作步骤说明，请参见“处理证书 (页 680)”部分。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 679



处理证书

验证证书

如果已为 CP 组态了需要身份验证的安全通信，则需要自己与通信伙伴双方的证书才能进行

通信。

已启用安全功能的 STEP 7 项目的所有节点均由证书提供。STEP 7 项目是认证机构。

说明

安全功能被禁用时无证书。

如果在 STEP 7 项目中禁用了 CP 的安全功能，则不会为 CP 生成证书。

为请求证书的 CP 的每个应用程序创建证书。证书显示在 STEP 7 的“全局安全设置 > 证书管

理器 > 设备证书”(Global security settings > Certificate manager > Device certificates) 中。除

附加信息外，此处还提供相应证书的使用方法（服务/应用程序）。

可以通过在表中选择证书以及选择快捷菜单“显示”(Show) 来调用有关证书的更多信息。

启用安全功能后，CP 就可以与非 Siemens 伙伴进行通信，通信过程中必须交换伙伴的相关

证书。要向 CP 提供第三方证书，请按以下步骤操作：

1. 从通信伙伴导入第三方证书
⇒  项目的全局安全设置（证书管理器）

2. 分配证书，或：

– 全局安全设置 > 证书管理器 > “受信证书和根认证机构”(Global security settings > 
Certificate manager > Trusted certificates and root certification authorities)

– CP 的本地安全设置 > 证书管理器 > “伙伴设备的证书”(Local security settings of the CP > 
Certificate manager > Certificates of the partner devices)

以下部分介绍了这些步骤。

从通信伙伴导入第三方证书

使用 STEP 7 项目全局安全设置中的证书管理器导入第三方供应商的通信伙伴证书。请按照

下面列出的步骤进行操作：

1. 将第三方证书保存到所连工程师站 PC 的文件系统中。

2. 在 STEP 7 项目中打开全局证书管理器：
全局安全设置 > 证书管理器

3. 打开“受信证书和根认证机构”(Trusted certificates and root certification authorities) 选项卡。

4. 单击表中的行可选择快捷菜单“导入”(Import)。
5. 在打开的对话框中，将证书从工程师站的文件系统导入到 STEP 7 项目中。
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在全局安全设置中分配证书

通过以下方式导入伙伴证书：全局安全设置 > 证书管理器 > 受信任证书（Global > security 
settings > Certificate manager > Trusted certificates） > 单击鼠标右键。然后将证书分配给 CP

（选择证书 > 单击鼠标右键）。

1. 打开“受信证书和根认证机构”(Trusted certificates and root certification authorities) 选项卡。

2. 选择所需证书。

3. 在快捷菜单（点击鼠标右键）中选择“分配”(Assign)。
4. 在之后显示的对话框中，选择所需的模块。

分配后，证书显示在模块的本地证书管理器中的“伙伴设备的证书”(Certificates of the partner 
devices) 表中。

本地分配证书

要为 CP 使用导入的证书，需要在 CP 的“安全”(Security) 参数组中显示相应证书。

该表还包括已在同一 STEP 7 项目中生成其证书的通信伙伴的证书。

请按以下步骤导入：

1. 在 STEP 7 项目中选择 CP。
2. 导航到参数组“安全 > 证书管理器”(Certificate manager)。
3. 在表中，双击具有条目“<新增>”的单元格。

将显示“全局安全设置”(Global security settings) 的“证书管理器”(Certificate manager) 表。

4. 在表中，选择所需的第三方证书并单击表下方的绿色复选标记采用该证书。
所选证书显示在 CP 的本地表中。

为第三方供应商应用程序（如记录服务器）导出证书

为与第三方供应商的应用程序通信，第三方应用程序通常也需要 CP 的证书。

采用与导入类似的方式，为来自第三方供应商的通信伙伴导出 CP 证书（见上文）。请按照

下面列出的步骤进行操作：

1. 在 STEP 7 项目中打开全局证书管理器：
全局安全设置 > 证书管理器

2. 打开“设备证书”(Device certificates) 选项卡。

3. 在表中选择具有所需证书的行，然后选择快捷菜单“导出”(Export)。
4. 将证书保存到所连工程师站 PC 的文件系统中。

现在可以将导出的 CP 证书传送到第三方供应商的系统中。

记录服务器的证书

如果在您的系统中使用了记录服务器，则导出服务器上用于 CP 验证的 SSL 证书。
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更改证书：备用主题名

STEP 7 采用来自 STEP 7 组态数据中的“备用主题名”(SAN) 参数的“DNS 名称”(DNS name)、“IP 
地址”(IP address) 和“URI”属性。

可以在全局安全设置的证书管理器中更改证书的这个参数。为此，请在设备证书表中选择证

书，然后调用快捷菜单“更新”(Renew)。STEP 7 项目中未采在 STEP 7 中更改的“证书所有

者的备用名称”(Alternative name of the certificate owner) 参数的属性。

1.3.5.2 组态 SCALANCE S-600 安全

支持的设备

支持的设备

以下产品支持此帮助部分介绍的安全功能：

• SCALANCE S615 7.1
• SCALANCE SC-600：

– SCALANCE SC622-2C V2.1
– SCALANCE SC632-2C V2.1
– SCALANCE SC636-2C V2.1
– SCALANCE SC642-2C V2.1
– SCALANCE SC646-2C V2.1

通用术语“设备”

在信息系统的本部分中，使用名称“设备”代替上述产品名称。有关功能差异，请参见硬件

设备和系统功能 (页 682)部分。各组态页面上提供的参数有所不同，具体视所选设备而定。

硬件设备和系统功能

硬件的可用性

下表列出了设备的硬件。
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我们保留进行技术更改的权利。

  SCALANCE S615 SCALANCE 
SC622-2C
SCALANCE 
SC632-2C
SCALANCE 
SC642-2C

SCALANCE 
SC636-2C
SCALANCE 
SC646-2C

全部可用端口数 5 个 RJ-45 端口 2 个 RJ-45 端口 6 个 RJ-45 端口

SFP 收发器插槽 - 2 2
电气连接器 5 2 6
组合端口 - 2 2
PLUG 插槽 1 1 1

系统功能的可用性

下表列出了设备上系统功能的可用性。
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我们保留进行技术更改的权利。

  SCALANCE 
S615

SCALANCE 
SC-600

信息 版本 ✓ ✓
I&M ✓ -
ARP 表 ✓ ✓
日志表 ✓ ✓
错误 ✓ ✓
SNMP ✓ ✓
LLDP ✓ ✓
路由表 ✓ ✓
IPsec VPN ✓ ✓（仅限 

SCALANCE 
SC64x-2C）

SINEMA RC ✓（仅限于 KEY-
PLUG）

 

✓

OpenVPN 客户端 ✓ -
冗余 ✓ -
VRRPv3 统计信息 ✓ ✓（在

“Redundancy”下）

安全性 ✓ ✓
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  SCALANCE 
S615

SCALANCE 
SC-600

系统 组态 ✓ ✓（无 Telnet 服务

器，无 SMTP 客户

端）

常规 ✓ ✓
DNS ✓ ✓
TFTP ✓ ✓
SFTP ✓ ✓
事件 ✓ ✓
SMTP 客户端 ✓ ✓
PLUG ✓ -
DHCP 客户端 ✓ ✓（仅限 IPv4）
DHCP 服务器 ✓ ✓
SNMP ✓ ✓
系统时间 ✓ ✓
自动注销 ✓ ✓
按钮 ✓（无故障屏蔽） ✓
Syslog 客户端 ✓ ✓
端口 ✓（在

“Interfaces”下）

✓

故障监视 ✓（仅限链路变

化）

✓

端口诊断（仅在线时可用） - ✓
cRSP / SRS ✓ ✓
DCP Discovery ✓ -
云连接器 ✓ -
组态备份 ✓ -
代理服务器 ✓ ✓
SINEMA RC ✓（仅限于 KEY-

PLUG）
 

✓

TCP 事件 ✓ -
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  SCALANCE 
S615

SCALANCE 
SC-600

连接检查 ✓ -
接口 以太网 ✓ -

PPP ✓ -
第 2 层 基于端口的 VLAN ✓ ✓

动态 MAC 老化 ✓ ✓
环网冗余 - ✓
LLDP ✓ ✓
生成树 ✓ ✓
单播/组播 - ✓
VLAN 间桥接 - ✓

第 3 层 (IPv4) 静态路由 ✓ ✓
子网 ✓ ✓
NAT ✓ ✓
VRRPv3 ✓ ✓

第 3 层 (IPv6) 子网 ✓ -
安全性 用户 ✓（仅在 WBM 中

可用）

✓

AAA（认证、授权、计费） ✓ -
证书 ✓ ✓
防火墙 ✓ ✓
IPsec VPN ✓ ✓
OpenVPN ✓ ✓

法律声明

合格人员

本文档介绍的产品/系统只允许合格人员按产品/系统的预期用途来使用，并需考虑有关预期

用途的文档说明，特别是相关文档包含的安全和警告事项说明。 合格人员由于受过培训和

具备相关使用经验，因此能识别使用这些产品/系统时的潜在风险并规避可能的危险。
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有用信息

IPv4 地址的结构

IPv4 地址由 4 个十进制数字组成，各数字间用点分隔。每个十进制数字均可介于 0 到 255 之
间。

示例：192.168.16.2
IPv4 地址包括：

• （子）网络的地址 
• 节点（通常也称为终端节点、主机或网络节点）地址

子网掩码   
子网掩码由四个范围在 0 到 255 之间的十进制数字组成，每个数字以句点分隔；例如：

255.255.0.0
在用二进制表达子网掩码的 4 个十进制数字时，表达式必须包含从左侧起的一系列连续的“1”
和从右侧起的一系列连续的“0”。
“1”值确定 IPv4 地址内的网络地址。“0”值确定 IPv4 地址内的设备地址。

示例：

正确值

255.255.0.0 D =     1111 1111.1111 1111.0000 0000.0000 0000 B
255.255.128.0 D = 1111 1111.1111 1111.1000 0000.0000 0000 B
255.254.0.0 D =     1111 1111.1111 1110.0000 0000.0000.0000 B
不正确值：

255.255.1.0 D =     1111 1111.1111 1111.0000 0001.0000 0000 B
子网掩码：255.255.0.0 = 11111111.11111111.00000000.00000000
在上述 IP 地址示例中，此处显示的子网掩码具有以下含义： 
IP 地址的前 2 个字节确定子网，即 192.168。后两个字节寻址设备，即 16.2。 
通常情况下，以下规则适用： 
• 网络地址来自 IPv4 地址和子网掩码的“与”逻辑组合。

• 设备地址来自 IPv4 地址和子网掩码的“与非”逻辑组合。
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无类域间路由 (CIDR)
CIDR 是一种方法，其结合子网掩码表示 IPv4 地址，将多个 IPv4 地址集成到一个地址范围。

为此，通过在 IPv4 上附加后 将网络掩码位数设置指定为 1。CIDR 表示法可减小路由表大

小并更好地利用可用地址范围。

示例：

IPv4 地址为 192.168.0.0，对应子网掩码为 255.255.255.0
以二进制表示时，地址的网络部分包含 3 x 8 位；即 24 位。

CIDR 表示法的结果为 192.168.0.0/24。
按二进制表示法时，主机部分包含 1 x 8 位。这使得地址范围变为 2 的 8 次方，即包含 256 
个可能的地址。 

屏蔽其它子网  
使用子网掩码，可以进一步构造分配给地址类别 A、B 或 C 之一的子网，并通过将子网掩码

的其它低位数字设置为“1”来形成“专用”子网。对于设置为“1”的每个位，“专用”网络的

数量加倍，并且其中包含的节点数减半。从外部看，该网络仍然看起来像单一的网络。 
示例：

可以对地址类别 B 的子网（例如 IP 地址 129.80.xxx.xxx）的默认子网掩码进行如下更改： 

掩码 十进制 二进制

默认子网掩码 255.255.0.0 11111111.11111111.0000
0000.00000000

子网掩码 255.255.128.0 11111111.11111111.1000
0000.00000000

结果： 
地址范围为 129.80.001.xxx 到 129.80.127.xxx 的所有设备均位于一个 IP 子网中，地址范

围为 129.80.128.xxx 到 129.80.255.xxx 的所有设备均位于另一个 IP 子网中。

网络网关（路由器）   
网络网关（路由器）的任务是连接 IP 子网。如果要将 IP 数据报发送到另一个网络，则必须

先将其发送到路由器。为此，需要为 IP 子网的每个成员输入路由器地址。

子网中设备的 IP 地址与网络网关（路由器）的 IP 地址唯一可能不同的位置是子网掩码设置为

“0”的点。
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ICMP
缩写 ICMP 表示 Internet 控制报文协议 (RFC792)，用于交换错误和信息消息。

• 错误消息

通知 IP 帧的发送方在转发帧时发生错误或参数问题。 
• 信息消息

可包含时间测量、地址掩码、目标的可访问性或路由器查找的相关信息。

ICMP 数据包的结构

0 4 8 12 16 20 24 28 31
ICMP 数据包类型

消息类型

代码

消息的详细信息

校验和

数据（可选）

• ICMP 数据包类型

重要的 ICMP 数据包类型如下：

– Redirect
路由器通知其中一个子网中的主机有更好的路由可供访问目标。下面将更详细地说明

如何处理该 ICMP 数据包类型。

– Destination Unreachable
无法传送 IP 帧。

– Time Exceeded
超出时间限制 

– Echo-Request
回送请求，通常称为 ping。

• 代码

代码更加详细地说明了 ICMP 数据包类型。选择取决于所选的 ICMP 数据包类型。例如，

如果选择“目标无法访问”(Destination Unreachable)，则无法访问“代码 1”对应的主机。

有关 ICMP 数据包类型和代码的完整列表，请访问 IANA (http://www.iana.org/assignments/
icmp-parameters) 网站。
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ICMP 数据包类型 5 - Redirect 
主机 A 要向主机 C 发送 IP 帧。而主机 C 与主机 A 不在同一个子网内，因此主机 A 会将 IP 帧
发送至其默认网关。主机 A 的默认网关是路由器 A 的接口 1。路由器 A 无法转发 IP 帧，因

为其不清楚目标网络。不过，通过其路由表，路由器 A 了解到可通过路由器 B 访问子网 C。
路由器 B 连接子网 A 和子网 C。路由器 A 将向主机 A 发送重定向消息。这样，路由器 A 之
后便可指示主机 A 通过路由器 B（其 IP 地址包含在重定向消息中）将 IP 帧发送至主机 C。初

始 IP 帧由路由器 A 直接发送到路由器 B，路由器 B 会将其转发至主机 C。

重定向消息的发送条件

• IP 帧通过路由器 A 的同一接口接收和发送。

• 源 IP 地址（主机 A）与路由表中下一跃点地址（路由器 B）的子网相同。

• IP 帧不受源 NAT 规则（地址伪装、源 NAT 或 NETMAP）的影响。

• 路由器 A 将初始 IP 帧转发到路由器 B，需要防火墙规则 vlanX → vlanX。

VLAN

与节点的空间位置无关的网络定义   
VLAN (Virtuelles Local Area Network) 将物理网络划分成若干个相互屏蔽的逻辑网络。此时，

设备组合在一起形成逻辑组。只有相同 VLAN 上的节点才能彼此寻址。因为仅在特定的 VLAN 
中转发组播和广播帧，所以它们也称为广播域。 
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VLAN 的独特优势是可减少其它 VLAN 的节点和网段的网络负载。 
要确定哪个数据包属于哪个 VLAN，请将帧扩展 4 个字节，请参见 VLAN 标记 (页 690)。除了 
VLAN ID，此扩展还包括优先级信息。

VLAN 分配选项

对 VLAN 分配有多种选项。

• 基于端口的 VLAN
为设备的每个端口分配一个 VLAN ID。可在“第 2 层 > VLAN > 基于端口的 VLAN”(Layer 
2 > VLAN > Port-based VLAN) (页 840) 中组态基于端口的 VLAN。 

• 基于协议的 VLAN
为设备的每个端口分配一个协议组。 

• 基于子网的 VLAN
为设备的 IP 地址分配一个 VLAN ID。 

用四个字节扩展以太网帧

对于 CoS（Class of Service，服务等级，即帧优先级）和 VLAN（虚拟网络），IEEE 802.1Q 
标准规定可通过添加 VLAN 标记来扩展以太网帧。   

说明

VLAN 标记将帧允许的总长度从 1518 字节增加到 1522 字节。

必须对网络上的终端节点进行检查，以确定它们是否能处理此长度/帧类型。如果不能处理，

则仅可向这些节点发送标准长度的帧。

附加的 4 个字节在以太网帧头中，位于源地址和以太网类型/长度字段之间：

附加字节中包含 Tag Protocol Identifier (TPID) 和 Tag Control Information (TCI)。
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Tag Protocol Identifier (TPID)
前两个字节构成 Tag Protocol Identifier (TPID)，且始终包含值 0x8100。此值指定该数据包

包含 VLAN 信息或优先级信息。

Tag Control Information (TCI)
两个字节的 Tag Control Information (TCI) 包含以下信息：

CoS 优先级   
标记帧有 3 个位用于优先级，又称为 Class of Service (CoS)，另请参见 IEEE 802.1Q。

CoS 位 优先级 数据通信的类型

000 0（ 低） Background
001 1 Best Effort
010 2 Excellent Effort
011 3 Critical Applications
100 4 Video，< 100 ms 延时（延迟和抖动）

101 5 Voice（语言），< 10 ms 延时（延迟和抖动）

110 6 Internetwork Control
111 7（ 高） Network Control

仅当组件中存在队列（可在其中缓冲优先级较低的数据包）时，方可实现数据包的优先级。

设备具有多个并行队列，可在其中处理各种优先级的帧。默认情况下，首先会处理具有 高

优先级的帧。此方法可确保即使在数据通信繁忙时，具有 高优先级的帧仍能得到发送。
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Canonical Format Identifier (CFI)
CFI 用于表示以太网与令牌环之间的兼容性。

其值的含义如下：

值 含义

0 MAC 地址格式符合规范。以规范形式表示 MAC 地址时，先传送 低有效位。以太

网交换机的标准设置。

1 MAC 地址格式不符合规范。

VLAN ID
在 12 位数据字段中， 多可构成 4096 个 VLAN ID。存在以下惯例：   

VLAN ID 含义

0 帧中仅包含优先级信息（标记有优先级的帧），不包含任何有效的 VLAN 
标识符。

1- 4094 有效 VLAN 标识符，该帧被分配给某 VLAN 并且也可以包含优先级信息。

4095 预留

SNMP

SNMP

简介        
借助 Simple Network Management Protocol (SNMP)，可以监视和控制中央站中的网络元

件，例如路由器或交换机。SNMP 控制被监视设备与监视站之间的通信。

SNMP 的任务：

• 监视网络组件

• 远程控制网络组件，以及远程为网络组件分配参数

• 错误检测和错误通知

版本 v1 和 v2c 的 SNMP 没有安全机制。网络中的所有用户都可以访问数据，还可使用适当

的软件来更改参数分配。 
如果只需对访问权限进行简单控制而无需考虑安全性，则可使用团体字符串。 
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团体字符串与查询一起传送。如果团体字符串正确，SNMP 代理将做出响应并发送所请求的

数据。如果团体字符串不正确，SNMP 代理将放弃查询。可以为读取和写入权限定义不同的

团体字符串。团体字符串以明文形式传送。

团体字符串的标准值：

• public
具有只读权限

• private
具有读写权限

说明

由于 SNMP 团体字符串用于访问保护，请勿使用标准值“public”或“private”。请在初始调

试之后更改这些值。

设备级的更多简单保护机制：

• Allowed Host
被监视系统知道监视系统的 IP 地址。

• Read Only
如果为被监视设备指定“Read Only”，则监视站只能读取数据，但无法更改。

SNMP 数据包未加密，其他用户可轻松读取。

中央站也称为管理站。SNMP 代理安装在与管理站交换数据的被监视设备上。

管理站发送以下类型的数据包：

• GET
向 SNMP 代理请求数据记录

• GETNEXT
调用下一条数据记录。

• GETBULK （自 SNMPv2c 起可用）

每次请求多条数据记录，例如，表中的多行。

• SET
包含相关设备的参数分配数据。
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SNMP 代理发送以下类型的数据包：

• RESPONSE
SNMP 代理返回管理器请求的数据。

• TRAP
如果发生特定事件，SNMP 代理将发送陷阱。

• INFORM
像一个陷阱，只是它会被接收方确认。

SNMPv1/v2c/v3 使用 UDP（User Datagram Protocol，用户数据包协议）并使用 UDP 端口 
161 和 162。管理信息库 (Management Information Base, MIB) 对该数据进行了介绍。

SNMPv3
与先前版本 SNMPv1 和 SNMPv2c 比较，SNMPv3 引入了广义的安全概念。 
SNMPv3 支持：

• 完全加密的用户验证

• 对全部数据通信进行加密

• 在用户/组级别对 MIB 对象进行访问控制

引入 SNMPv3 后，不使用特殊操作（如加载组态文件）的情况下，无法再将用户组态传送至

其它设备。

依据标准，SNMPv3 协议使用唯一的 SNMP 引擎 ID 作为 SNMP 代理的内部标识符。此 ID 在
网络中必须是唯一的。用于验证 SNMPv3 用户的访问数据并对其进行加密。

根据“SNMPv3 User Migration”功能的启用情况，会以不同方式生成 SNMP 引擎 ID。
使用该功能时的限制

仅可在更换设备时使用“SNMPv3 User Migration”功能将组态的 SNMPv3 用户传送到替代设备。

请勿使用该功能将组态的 SNMPv3 用户传送到多个设备。如果将具有已创建的 SNMPv3 用
户的组态加载到多个设备，则这些设备会使用相同的 SNMP 引擎 ID。如果在同一网络中使

用这些设备，则组态会与 SNMP 标准相矛盾。

与旧产品的兼容性

如果您已将用户创建为可移植用户，则可以将已组态的 SNMPv3 用户传送至不同的设备。为

创建可移植用户，创建时必须激活“SNMPv3 User Migration”功能。
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安全功能

用户管理（WBM 或 CLI）

用户管理概述

通过可组态的用户设置来管理对设备的访问。使用密码设置用户以供验证。为用户分配具有

适当权限的角色。

用户的身份验证可在本地由设备执行，也可由外部 RADIUS 服务器执行。可在“Security > AAA 
> 常规”(Security > AAA > General) 页面中组态验证的处理方式。

本地登录

用户本地登录时设备的工作方式如下：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备检查是否存在该用户的条目。
→ 如果存在条目，该用户成功登录并具有所关联角色的权限。
→ 如果不存在相应的条目，则拒绝该用户登录。

通过外部 RADIUS 服务器登录

RADIUS (Remote Authentication Dial-In User Service) 是通过集中存储用户数据的服务器来

验证用户和为用户授权的协议。

根据您在“安全 > AAA > RADIUS 客户端”(Security > AAA > RADIUS Client) 页面中所选择的 
RADIUS 验证模式，设备可评估 RADIUS 服务器的不同信息。
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RADIUS 身份验证模式“Standard”
如果已设置身份验证模式“conventional”，则用户在 RADIUS 服务器上的身份验证将按如下方

式运行：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备将带有登录数据的身份验证请求发送到 RADIUS 服务器。

3. RADIUS 服务器执行检查并将结果发送回设备。

– RADIUS 服务器报告身份验证成功，并向设备的属性“Service Type”返回值

“Administrative User”。
→ 用户登录并带有管理员权限。

– RADIUS 服务器会报告身份验证成功，并会向设备的属性“Service Type”返回差异或甚

至是无值。

→ 用户登录并具有读取权限。

– RADIUS 服务器向设备报告身份验证失败：

→ 用户被拒绝访问。

RADIUS 模式“SiemensVSA”
要求

对于 RADIUS 验证模式“Siemens VSA”，需要在 RADIUS 服务器上设置以下需求：

• 制造商代码：4196
• 属性编号：1
• 属性格式：字符型字符串（组名称）

步骤
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如果已设置身份验证模式“SiemensVSA”，则用户在 RADIUS 服务器上的身份验证将按如下方

式运行：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备将带有登录数据的身份验证请求发送到 RADIUS 服务器。

3. RADIUS 服务器执行检查并将结果发送回设备。
情况 A：RADIUS 服务器报告身份验证成功，并向设备返回已为用户分配的组。

– 组已在设备中已知，但用户并未在表“外部用户帐户”中输入。

→ 用户将登录并具有所分配组的权限。

– 组已在设备中已知，且用户并已在表“外部用户帐户”中输入。

→ 已为用户分配了更高的权限，用户会登录并拥有这些权限。

– 组已在设备中未知，且用户并已在表“外部用户帐户”中输入。

→ 用户将登录并具有已链接到用户帐户的角色所对应的权限。

– 组已在设备中未知，但用户并未已在表“外部用户帐户”中输入。

→ 用户将登录并具有“Default”角色的权限。

情况 B：RADIUS 服务器会报告身份验证成功，但不会向设备返回一个组。

– 用户已在“外部用户帐户”表中输入：

→ 用户将登录并具有所链接角色的权限。

– 用户未在“外部用户帐户”表中输入：

→ 用户将登录并具有“Default”角色的权限。

情况 C：RADIUS 服务器向设备报告身份验证失败：

– 用户被拒绝访问。

防火墙

防火墙

设备的安全功能中包括状态检查防火墙。这是一种对数据包进行过滤或检查的方法。

IP 数据包检查基于指定以下内容的防火墙规则：

• 允许的协议

• 允许源的 IP 地址和端口

• 允许目标的 IP 地址和端口

如果 IP 数据包与指定参数匹配，则允许其通过防火墙。规则还指定如何处理不允许通过防

火墙的 IP 数据包。

简单的数据包过滤器技术中每个连接需要两条防火墙规则。

• 一条规则用于从源到目标的查询方向。

• 另一条规则用于从目标到源的响应方向
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状态检查防火墙

仅需指定一条用于从源到目标的查询方向的防火墙规则。将隐式添加第二条规则。例如，数

据包过滤器会识别出计算机“A”正与计算机“B”通信，然后才允许响应。因此，如果计算机“A”
未先发出请求，计算机“B”将无法进行查询。 
在“安全 > 防火墙”(Security > Firewall) (页 900) 下组态防火墙。

说明

通过第 2 层的 IP 数据包（同一 VLAN 内）

如果通过交换机端口（第 2 层）发送来自设备的 IP 数据包，则根据防火墙规则不会检查这些 IP 
数据包。防火墙对第 2 层转发的数据包没有影响。 

通信方向

源端口 目标端口 含义

vlan x vlan x 从 IP 子网 vlan x 到 IP 子网 vlan x 的访问。

示例： 
vlan1 (INT) → vlan2 (EXT)
从本地 IP 子网到外部 IP 子网的访问。

ppp2 从 IP 子网到设备 WAN 接口的访问。

设备 从 IP 子网到设备的访问。

SINEMA RC 从 IP 子网到 SINEMA RC 连接的访问。

IPsec (all) 
IPsec <Connection 
Name>
OpenVPN (all)
OpenVPN 
<Connection 
Name>

从 IP 子网到可通过所有 VPN 连接 (all)  或特定 VPN 连接 
<Connection Name> 访问的 VPN 隧道伙伴的访问。 
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源端口 目标端口 含义

设备 vlan x 从设备到 IP 子网的访问。

ppp2 从设备到设备 WAN 接口的访问。

SINEMA RC 从设备到 SINEMA RC 连接的访问。

IPsec (all) 
IPsec <Connection 
Name>
OpenVPN (all) 
OpenVPN 
<Connection 
Name>

从设备到可通过所有 VPN 连接 (all)  或特定 VPN 连接 
(<Connection Name>) 访问的隧道伙伴的访问。 

SINEMA RC vlan x 从 SINEMA RC 连接到 IP 子网的访问。

ppp2 从 IP 子网到设备 WAN 接口的访问。

设备 从 SINEMA RC 连接到设备的访问。

IPsec (all) 
IPsec <Connection 
Name>
OpenVPN (all) 
OpenVPN 
<Connection 
Name>

从 SINEMA RC 服务器到可通过所有 VPN 连接 (all)  或特定 VPN 连
接 <Connection Name> 访问的 VPN 隧道伙伴的访问。 

IPsec (all) 
IPsec <Connection 
Name>
OpenVPN (all) 
OpenVPN 
<Connection 
Name>

vlan x 从 VPN 隧道伙伴到 IP 子网的访问。

ppp2 从 IP 子网到设备 WAN 接口的访问。

设备 从 VPN 隧道伙伴到设备的访问。

SINEMA RC 从 VPN 隧道伙伴到 SINEMA RC 连接的访问。
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源端口 目标端口 含义

ppp0/usb vlan x 从移动无线接口到 IP 子网的访问。

Device 从移动无线接口到设备的访问。

SINEMA RC 从移动无线接口到 SINEMA RC 连接的访问。

IPsec (all) 
IPsec <Connection 
Name>
OpenVPN (all)
OpenVPN 
<Connection 
Name>

从移动无线接口到可通过所有 VPN 连接 (all)  或特定 VPN 连接 
<Connection Name> 访问的 VPN 隧道伙伴的访问。 

防火墙规则

防火墙规则是针对数据通信自动创建的、预定义的或专门组态的 IP 规则。

自动创建的防火墙规则

“自动防火墙规则”(Auto firewall rules) 设置可用于以下功能：

• 系统 > SINEMA RC (页 820) (System > SINEMA RC)
• “安全 > IPsec VPN> 阶段 2 (页 925)”(Security > IPsec VPN> Phase 2)
• “安全 > OpenVPN 客户端 > 连接 (页 927)”(Security > OpenVPN Client > Connections)
自动创建的防火墙规则允许以下方向的数据包：

自 至 SINEMA RC IPsec VPN OpenVPN
内部 外部 ✓ ✓ ✓
外部 内部 ✓ ✓ ✓
设备 外部 -- -- ✓
外部 设备 预定义的 IPv4 规则

创建连接时，将启用以下 IPv4 服务：

HTTP
HTTPS
SSH 
Ping

Ping Ping
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预定义的防火墙规则

防火墙包含预定义的 IPv4 规则，这些规则可以在设备上启用特定的 IPv4 服务。  
在“安全 > 防火墙 > 预定义的 IPv4 (页 901)”(Security > Firewall > Predefined IPv4) 下指定

进行访问时所采用的接口。

可设置以下选项：

• VLANx：组态了子网的 VLAN
• 设备的 WAN 接口：pppx、usb0
• VPN 连接：SINEMA RC、IPsec 和 OpenVPN
出厂设置

默认情况下防火墙处于启用状态。在交付状态（出厂设置）下，预定义 IPv4 规则的组态如

下：

服务

 
访问 
对设备进行本地访问 (vlan1) 对设备进行外部访问 (vlan2)

云连接器 ✓ -
DHCP ✓ ✓ 
DNS ✓ --
HTTP ✓ --
HTTPS ✓ --
IPsec VPN -- ✓
Ping ✓ --
SMS 继电器（仅限 M87x） ✓ --
SNMP ✓ --
SSH ✓ --
系统时间 -- --
Telnet ✓ --
VRRP -- --

NAT
NAT（网络地址转换）是一种转换数据包中的 IP 地址的方法。借此，可将两个不同的网络（内

部和外部）连接在一起。 
对转换源 IP 地址的源 NAT 和转换目标 IP 地址的目标 NAT 进行区分。 
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有关使用设备实现 NAT 脚本的信息，请访问以下地址： (https://
support.industry.siemens.com/cs/gb/en/view/109744660) 

IP 地址伪装  
IP 地址伪装是一种简化的源 NAT。对于通过该接口发送的每个传出数据包，源 IP 地址均替

换为该接口的 IP 地址。调整后的数据包发送到目标 IP 地址。对于目标主机，查询似乎始终

来自同一发送方。外部网络无法直接访问内部节点。借助 NAPT，可通过设备的外部 IP 地址

访问内部节点的服务。

如果内部 IP 地址不能或不应在外部转发（例如，因为内部网络结构应保持隐藏而导致），则

可使用 IP 地址伪装。 
可在“第 3 层”(Layer 3) > NAT>“IP 地址伪装”(IP Masquerading) 下组态地址伪装。

NAPT
NAPT（网络地址和端口转换）是一种目标 NAT，通常称为端口转发。借此，可从外部访问被 
IP 地址伪装或源 NAT 隐藏的内部节点的服务。

转换来自外部网络并用于设备的外部 IP 地址（目标 IP 地址）的传入数据包。目标 IP 地址替

换为内部节点的 IP 地址。除了地址转换外，还可进行端口转换。 
可用于端口转换的选项如下：

源端口 目标端口 响应

单个端口 同一端口 如果端口相同，则将在不进行端口转换的情况下转发帧。

单个端口 单个端口 将源端口转换为目标端口。

端口范围 单个端口 将端口范围内的端口转换成同一端口 (n:1)。
端口范围 相同的端口范

围

如果端口范围相同，则将在不进行端口转换的情况下转发帧。

端口范围 其他端口范围 将源端口转换成目标范围内的任意空闲端口。 
对于单一连接，这些端口通常会转换成目标范围内的第一个

端口。 
如果同时进行多个连接，可使用循环方法将这些端口转换成

目标范围内的空闲端口。

单个端口 端口范围 将源端口转换成目标范围内的任意空闲端口。对于单一连

接，这些端口通常会转换成目标范围内的第一个端口。如果

同时进行多个连接，可使用循环方法将这些端口转换成目标

范围内的空闲端口。
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端口转发将允许外部节点访问内部网络的某些服务，例如 FTP、HTTP。  
可在“第 3 层”(Layer 3) >“NAT”>“NAPT”下组态 NAPT。

源 NAT
与在地址伪装中相同，将转换源 NAT 中的源地址。除此之外，还可以限制传出数据包。其

中包括对某些 IP 地址或 IP 地址范围的限制和对某些接口的限制。 
如果内部 IP 地址不能或不应在外部转发（例如，因为使用了 192.168.x.x 等专有地址范围而

导致），则可使用源 NAT。 
可在“第 3 层”(Layer 3) >“NAT”>“源 NAT”(Source NAT) 下组态源 NAT。

NETMAP
借助 NETMAP，可将多个复杂子网转换为一个不同的子网。在此转换中，IP 地址子网部分将

发生更改，主机部分将保留。使用 NETMAP 进行转换时，仅需满足一条规则。NETMAP 可
转换源 IP 地址和目标 IP 地址。使用目标 NAT 和源 NAT 进行转换时则需要满足大量规则。

NETMAP 还可用于 VPN 连接。

可在“第 3 层”(Layer 3) >“NAT”>“NETMAP”下组态 NETMAP。

NAT 和防火墙

防火墙和 NAT 路由器支持“状态检查”机制。如果启用从内部到外部的 IP 数据通信，内部

注释可启动到外部网络的通信连接。 
外部网络的回复帧可通过 NAT 路由器和防火墙，而无需将其地址额外包含在防火墙规则和 
NAT 地址转换中。对于不属于来自内部网络查询的回复的帧，将被丢弃，无需匹配防火墙规

则。

NAT 转换和防火墙规则

在 Siemens 工业在线支持的 Internet 页面中可找到 NAT 转换示例。

链路： (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109744660)
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证书

证书类型

设备使用不同的证书来验证各种节点。

证书   用于...
CA 证书 CA 证书是由 Certificate Authority 签发的证书，从此认证机构获取服

务器证书、设备证书和伙伴证书。CA 证书具有由证书颁发机构签名

的私钥，可供获取证书。

建立连接时，将自动在设备和伙伴的 VPN 网关之间进行密钥交换。

无需手动交换密钥文件。

IPsec VPN (页 917)
 

服务器证书

 
要在设备和另一个网络参与方之间建立安全通信（例如 HTTPS、
VPN...），需要使用服务器证书。服务器证书是加密的 SSL 证书。服

务器证书源自 老的有效 CA，即使其已“停止服务”亦如此。关键

在于 CA 的有效期。

SINEMA RC (页 820)

设备证书 具有设备可用来进行自行识别的私钥（密钥文件）的证书。 IPsec VPN (页 917)
伙伴证书 伙伴的 VPN 网关用来基于设备进行自行识别的证书。 IPsec VPN (页 917)

文件类型

文件类型 描述

*.crt 包含证书的文件。

*.p12 PKCS12 证书文件中，私钥与相应的证书一起存储，具有密码保护功能。

CA 为 VPN 连接的两端创建文件扩展名为“.p12”的证书文件 (PKCS12)。此证

书文件包含本地站的公共密钥和私有密钥、CA 的已签发证书和 CA 的公共

密钥。

*.pem 采用 Base64 编码 ASCII 文本形式的证书和密钥。
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VPN

概述

设备支持以下 VPN 系统

• IPsec VPN（仅适用于 SCALANCE S615 和 SCALANCE SC64x-2C）
• OpenVPN（仅适用于 SCALANCE S615）

IPsec VPN
可在“Security”>“IPsec VPN (页 917)”中组态 IPsec 连接。

借助 IPsec VPN，帧将以隧道模式传输。要使设备建立 VPN 隧道，远程网络必须具有 VPN 网
关作为伙伴。

对于 VPN 连接，设备区分两种模式：

• Roadwarrior 模式

在此模式下，伙伴的地址固定，或者输入从中建立连接的 IP 范围。设备从伙伴学习可访

问的远程子网。

• 标准模式

在此模式下，将永久输入伙伴或远程子网的地址。设备既可作为 VPN 客户端主动建立连

接，也可以被动等待伙伴建立连接。

IPsec 方法

在隧道模式下，设备使用 IPsec 方法建立 VPN 隧道。要传输的帧在发送到伙伴 VPN 网关前

会完全加密并为其提供新报头。伙伴接收到帧后进行解密并转发给接受者。

为确保安全，IPsec 协议组采用多种协议：

• IP 验证报头 (AH) 会处理源的验证和识别。

• 封装安全有效载荷 (ESP) 会加密数据。
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• 安全关联 (SA) 包含了伙伴之间协商的规范，例如，密钥有效期、加密算法和新验证周期

等信息。

• Internet 密钥交换 (IKE) 是一种密钥交换方法。密钥交换分两个阶段进行：

– 阶段 1
在该阶段，加密、验证和完整性检查等安全服务尚不可用，因为仍需创建所需密钥和 
IPsec SA。阶段 1 用于为阶段 2 建立安全 VPN 隧道。为此，通信伙伴将协商 ISAKMP 安
全关联 (ISAKMP SA)，此关联定义了所需安全服务（算法，所使用的验证方法）。因

而，后续消息和阶段 2 将安全。

– 阶段 2
阶段 2 用于协商所需 IPsec SA。与阶段 1 相似，交换在以下方面达成了一致：验证方

法、算法和加密方法（用于通过 IPsec AH 和 IPsec ESP 保护 IP 数据包）。

消息交换受在阶段 1 协商的 ISAKMP SA 的保护。凭借在阶段 1 中协商的 ISAKMP SA，
节点的身份已知且完整性检查方法已存在。

验证方法

• CA 证书、设备和伙伴证书（数字签名）

证书用于不对称加密系统，其中每个节点（设备）均具有一对密钥。每个节点都具有伙

伴的密钥、私钥和公钥。私钥允许设备自行验证以及生成数字签名。 
• 预共享密钥

预共享密钥用于对称加密系统。每个节点只有一个用于数据包解密和加密的密钥。通过

通用密码进行验证。

本地 ID 和远程 ID
IPsec 将在 VPN 连接建立期间使用本地 ID 和远程 ID 对伙伴（VPN 端点）进行唯一标识。 

加密方法 
支持以下加密方法。该选择取决于阶段和密钥交换方法 (IKE)：

  Phase 1 Phase 2
IKEv1 IKEv2 IKEv1 IKEv2

3DES x x x x
AES128 CBC x x x x
AES192 CBC x x x x
AES256 CBC x x x x
AES128 CTR - x x x
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  Phase 1 Phase 2
IKEv1 IKEv2 IKEv1 IKEv2

AES192 CTR - x x x
AES256 CTR - x x x
AES128 CCM 16 - x x x
AES192 CCM 16 - x x x
AES256 CCM 16 - x x x
AES128 GCM 16 - x x x
AES192 GCM 16 - x x x
AES256 GCM 16 - x x x

x：表示支持

-：表示不支持

默认密码

在连接建立期间，预设列表可传输到 VPN 连接伙伴。该列表包含三种算法（加密、验证、密

钥分发）的组合。要建立 VPN 连接，VPN 连接伙伴必须至少支持其中的一种组合。组合取

决于阶段和密钥交换方法 (IKE)。

组合 Phase 1 Phase 2
加密 验证 密钥分发 IKEv1 IKEv2 IKEv1 IKEv2
AES128 SHA1 DH Group 14 x x x x
AES256 SHA512 DH Group 16 x x x x
AES128 CCM 
16

SHA256 DH Group 14 - x x x

AES256 CCM 
16

SHA512 DH Group 16 - x x x

AES128 SHA1 none - - x x
AES256 SHA512 none - - x x
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组合 Phase 1 Phase 2
加密 验证 密钥分发 IKEv1 IKEv2 IKEv1 IKEv2
AES128 CCM 
16

SHA256 none - - x x

AES256 CCM 
16

SHA512 none - - x x

x：组合是默认密码的一部分

-：组合不是默认密码的一部分

none：在阶段 2，不交换单独的密钥。这意味着禁用了“完全前向保密”(PFS)。

VPN 伙伴的要求

VPN 伙伴必须支持 IPsec 及以下组态才能成功建立 IPsec 连接：

• 通过伙伴证书、CA 证书或预共享密钥进行的验证

• IKEv1 或 IKEv2
• 至少以下 DH 组之一的支持：Diffie-Hellman 组 1、2、5 和 14 - 18
• 3DES 或 AES 加密

• MD5、SHA1、SHA256、SHA384 或 SHA512
• 隧道模式

如果 VPN 伙伴位于 NAT 路由器的下游，伙伴必须支持 NAT-T。或者，NAT 路由器必须知道 
IPsec 协议（IPsec/VPN 透传）。 

NAT 穿越 (NAT-T)
设备和远程网络的 VPN 网关之间可能存在 NAT 路由器。并非所有 NAT 路由器都允许 IPsec 帧
通过。这意味着可能需要将 IPsec 帧封装进 UDP 数据包才能通过 NAT 路由器。

失效伙伴检测

仅当 VPN 伙伴支持 DPD 时才可实现。DPD 检查连接是否仍正常或者线路中是否已存在中断。

没有 DPD 时，根据组态情况，可能需要等到 SA 有效期满或必须手动重新启动连接。为检查 
IPsec 连接是否仍正常，设备会自行向 VPN 伙伴站发送 DPD 查询。如果在经过一段时间后 VPN 
伙伴站无回复，则与 VPN 伙伴站的连接将被视为无效。在阶段 1 中组态 DPD 的设置。
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OpenVPN
借助 OpenVPN，可建立虚拟专用网络 (VPN)。作为 OpenVPN 客户端，设备可建立到远程网

络的 VPN 连接。

在“安全”>“OpenVPN 客户端 (页 927)”中组态 OpenVPN 客户端。

VPN 连接通过虚拟设备驱动程序、TAP 和 TUN 设备建立。在此期间，创建虚拟网络接口，这

些接口相当于设备的物理接口，并表示 VPN 隧道的端点。

设备支持以下内容：

• TUN 设备：路由模式

LAN 接口和虚拟网络接口位于不同的 IP 子网中。虚拟隧道接口由 OpenVPN 服务器从专

用子网分配一个虚拟 IP 地址。IP 数据包（第 3 层）在虚拟隧道接口和 LAN 接口之间路由。

验证方法

• 证书：CA 证书和设备证书

证书用于不对称加密系统。每个节点（设备）都具有伙伴的密钥、私钥和公钥。私钥允

许设备自行验证以及生成数字签名。 
• 用户名/密码

访问受用户名和密码限制。

加密方法

设备还支持以下方法：

• BF CBC
• AES128 CBC
• AES192 CBC
• AES256 CBC 
• DES EDE3

VPN 连接建立

设备支持通过以下选项建立 VPN 连接。

• OpenVPN：安全 > OpenVPN > 连接 (页 920) (Security > OpenVPN > Connections)
• IPsec VPN：安全 > IPsec VPN > 连接 (页 927) (Security > IPsec VPN > Connections)
• SINEMA RC：系统 > SINEMA RC (页 820) (System > SINEMA RC)
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选项 使用  说明

Ope
nVP

N

IPs
ec 
VP
N

SINE
MA 
RC 1)

启动 (start) x x - 设备会处于“激活”状态，也就是说，设备会尝试与伙

伴建立连接。通过伙伴的已组态 WAN IP 地址或已组态 
FQDN 对伙伴进行寻址。

等待 (wait) - x - 设备会处于“被动”状态，也就是说，设备会等待伙伴

来发起连接。

请求时 (on 
demand)

- x - 必要时，该设备会尝试与伙伴建立连接。此外，还可以

接收建立 VPN 连接的请求。

对于已组态的本地和远程子网，将在路由表中创建条目。

如果节点尝试通过其中一个网络的 VPN 隧道发送数据

包，则会建立 VPN 连接。设置超时的作用是，此时间

后，若不再发送数据包，VPN 隧道将再次终止。

基于 DI 启
动 (start on 
DI)

x x x 通过数字量输入 (DI) 控制连接的建立。

基于 DI 等
待 (wait on 
DI)

- x -

自动 (Auto) - - x 该设备采用 SINEMA RC 服务器的设置。可在“远程连接 
> 设备”(Remote connections > Devices) 中组态 SINEMA 
RC 服务器上的设置。有关此主题的详细信息，请参见

“SINEMA RC 服务器”操作说明。

永久 
(Permanen
t)

 - - x 该设备建立与 SINEMA RC 服务器的 VPN 连接。VPN 隧道

永久建立。

1) 使用 SCALANCE S615 时：需要 KEY-PLUG SINEMA REMOTE CONNECT
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数字量输入 (DI)
VPN 隧道的建立还可通过数字量输入来控制，例如使用按钮。按钮关闭后，将对数字量输入

施加电压，数字量输入的 LED 将点亮。点亮的 LED 表示采用信号 1（真/高电平）。信号 1 将
触发设备上用于控制 VPN 隧道的建立的事件。有关连接和 大电流负载的信息，请参见设

备的操作说明。 

要求

• 在“系统 > 事件 > 组态 (页 765)”(System > Events > Configuration) 中，已为“数字量

输入”(Digital Input) 事件激活了“VPN 隧道”(VPN Tunnel)。
如果此设置未激活，则该事件不会传递到 VPN 连接。

选项

设备支持基于以下选项通过数字量输入控制 VPN 隧道：

• 基于 DI 启动 (start on DI)
如果发生事件“数字量输入”(Digital Input)，则设备变为“主动”状态。设备将尝试与远

程站建立 VPN 连接（OpenVPN、IPsec 和 SINEMA RC）。

• 基于 DI 等待 (wait on DI)
如果发生事件“数字量输入”(Digital Input)，则设备变为“被动”状态。设备将等待伙伴

来发起连接。
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通知选项

如果数字量输入或 VPN 隧道（IPsec、OpenVPN、SINEMA RC）的状态发生变化，设备会在

“事件 (页 765)”(Events) 页面上提供多个通知选项。

通知类型 数

字

量

输

入

VP
N 隧
道

状态发生变化时的行为

电子邮件 x x 设备发送电子邮件。该电子邮件包含发送设备的标识、报警原因的简单说明以及时

间戳。

要求：

• SMTP 服务器已设置。

• 已在“系统 > SMTP 客户端”(System > SMTP Client) 中激活相应功能，并且已组

态 SMTP 服务器的接收方和 IP 地址。

陷阱 x x 设备发送 SNMP 陷阱。 
要求：

• 已在“系统 > 组态”(System > Configuration) 中启用“SNMPv1 陷阱”(SNMPv1 
traps)。

• 已在“系统 > 组态 > 陷阱”(System > Configuration > Traps) 中，组态设备要向

其发送 SNMP 陷阱的接收方。

日志表 x x 设备在事件日志表中写入一个条目。事件日志表的内容显示在“信息 > 日志

表”(Information > Log Table) 中。

Syslog x x 设备将一个条目写入 Syslog 服务器。

要求：

• 已设置 Syslog 服务器。

• 已在“系统 > Syslog 客户端”(System > Syslog Client) 中激活相应功能，并且已

组态 Syslog 服务器的 IP 地址。

故障 LED x - 设备上的故障 LED 点亮。
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通知类型 数

字

量

输

入

VP
N 隧
道

状态发生变化时的行为

数字量输入 x x 控制数字量输出或发出状态变化信号（通过“DO”LED）。

耗电设备可连接至数字量输出。有关连接的信息，请参见设备的操作说明。耗电设

备发出状态变化信号。 

注意

可通过 CLI 或 SNMP 直接控制数字量输出。在 WBM 和 CLI 中，可以在“事

件”(Events) 中组态数字量输出的使用。在 WBM 和 CLI 中使用时，不要直接控制数

字量输出。 
读出 MIB 变量

的状态。

x - 使用专有 MIB 变量 snMspsDigitalInputLevel，可读出数字量输入的状态。

• 专有 MIB 变量 snMspsDigitalInputLevel 的 OID：
iso(1).org(3).dod(6).internet(1).private(4).enterprises(
1).siemens(4329).industrialComProducts(20).iComPlatform
s(1).simaticNet(1).snMsps(1).snMspsCommon(1).snMspsDigit
alIO(39).snMspsDigitalIOObjects(1).snMspsDigitalInputTab
le(2).snMspsDigitalInputEntry(1).snMspsDigitalInputLeve
l(6)

• MIB 变量的值

– 1：数字量输入 (DI) 处为信号 0
– 2：数字量输入 (DI) 处为信号 1

安全功能用户管理的特殊功能

访问安全功能

只有在激活项目保护且用户成功登录后才能访问安全功能。已登录用户还必须拥有必要的工

程组态和运行权限。
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有关 STEP 7 中用户管理的基本信息，请参见信息系统的“使用用户管理”部分。

针对安全设备的工程组态权限

这些工程组态权限可对安全设备进行诊断和组态：

• 查看安全设备组态：显示安全设备的全局安全功能及本地安全设置。

• 编辑安全设备组态：组态安全设备的全局安全功能及本地安全设置，并对安全设备执行

诊断。

对 SCALANCE S 600 具有运行权限的角色

默认为一些前 为“NET”的系统定义角色分配 SCALANCE S-600 的运行权限。运行权限提供

对设备执行某些任务的权限。与工程组态权限相似，不能更改系统定义角色的运行权限。对

于用户自定义角色，可根据需要更改运行权限。可针对每个设备指定用户自定义角色的运行

权限。

安全模块必须至少有一个用户分配了具有完全运行权限的角色，例如系统定义的角色“NET 管
理员”。

会为前 为“NET”的系统定义角色分配工程组态权限：

权限 NET 
Administrator

NET 
Standard

NET Diagnose

以只读方式打开项目 x x x
以写入权限打开项目 x x -
编辑安全设置：“设置”和“用户和角色” x - -
查看安全设备组态 x x x
编辑安全设备组态 x x -

SCALANCE S 600 的运行权限

提供下列运行权限：

权限 NET 
Administrato

r

NET 
Standard

NET 
Diagnose

下载组态文件 x x -
TIA Portal：对安全模块执行诊断 x x x
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下载安全组态时的特性 (SC-600)

下载时的特性

有关下载项目数据的信息，请参见“将项目数据下载到设备”部分中的介绍。

此外，可以在“下载预览”(Load preview) 对话框中选择要下载到设备的数据：

• 完成下载（重启）：将所有数据下载到设备，然后重启设备。

• 防火墙（无需重启）：如果已执行完整下载，则该动作可用。如果选择此选项，则仅下

载与防火墙有偏差的数据，而无需重启设备。如果在下载过程中发生错误，则必须执行

完整下载并重启，以防止将不正确的项目数据下载到设备中。

在“动作”(Action) 列中，选择要下载的所需功能。如果显示“无动作”(No action)，则表示

不存在偏差数据。

参见

下载组态 (页 647)

用于安全功能的证书

在组态期间，只能使用 TIA Portal 生成的证书，例如 VPN 组证书。对于并非由 TIA Portal 生
成的证书（例如用于 SINEMA Remote Connect 的 CA 证书），则无法使用。稍后需要通过 
WBM 添加这类证书并将其下载到设备。更多详细信息，请参见相关 WBM 组态手册。
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编辑属性和参数

编辑选项

可使用以下选项编辑属性和参数：

• 硬件和网络编辑器

插入网络组件后，即可编辑属性和参数，如设备名。有关更多详细信息，请参见“硬件

和网路编辑器”。

• Web Based Management (WBM) 
可使用所提供的 HTML 页面（WBM 页）访问这些参数和属性。每一个 WBM 页面都有自

己的帮助页面用于描述相关属性和参数。有关更多信息，请参见设备的组态手册。相关

信息，请访问 Siemens 工业在线支持页面。

• Command Line Interface
设备的所有组态设置都可使用 CLI 来完成。CLI 提供了与“基于 Web 的管理”(WBM) 相同

的选项。有关更多信息，请参见设备的组态手册。相关信息，请访问 Siemens 工业在线

支持页面。

操作模式

可使用以下操作模式：　

• 离线组态模式

在该模式下，只有不需要连接到设备的设置可用。

• 在线诊断模式

如果与设备存在在线连接，“在线与诊断”(Online & Diagnostics) 中会显示其它页面。这

些页面的文档包含注意事项“此页面仅在在线连接到设备时可用”(This page is only 
available if there is an online connection to the device)。某些设置包含附加信息“仅在

线时可用”。

创建和删除条目

例如，可以在 Syslog 客户端上创建和删除条目。此过程在所有页面上均有效。

创建新条目

1. 在网络或设备视图中选择设备。　

2. 在巡视窗口中打开设备属性。　

3. 在巡视窗口中选择“系统 > Syslong 客户端”(System > Syslog client)。 　
4. 输入 Syslog 服务器的 IP 地址。
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5. 在表中单击。

6. 在快捷菜单中选择条目“新建条目”(New entry)。
随即会在表中生成一个新条目。

删除条目

1. 在表中选择所需条目。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 条目。

常用按钮

• 使用“刷新”(Refresh) 刷新显示画面

在显示当前参数的页面底部有一个“刷新”(Refresh) 按钮。单击该按钮可为当前页面请求

设备的 新信息。

• 使用“传送到表”(Transfer to table) 保存所有端口的设置

可组态多个端口的页面上有 2 个表。在第一个表中，可对所有端口进行设置并将这些设

置传送到第二个表。第一个表的 后一列中有一个“传送到表”(Transfer to table) 按钮。

单击该按钮可保存对所有端口进行的设置。

显示信息

版本

该页面会显示设备的硬件和软件版本。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值说明 
该表格包括以下列：

• Hardware
– Basic Device

显示基本设备

– PX.X
X.X = 插入 SFP 模块的端口。

– SlotX
“X”= 插槽号：插入该插槽的模块。

• 名称 (Name)
显示设备或模块的名称。

• 修订版 (Revision)
显示设备的硬件版本。

• 订货号 (Article number)
显示设备或所述模块的订货号。

• 软件 (Software)
– 固件 (Firmware)

显示当前固件版本。如果下载了新的固件文件，并且尚未重启设备，则在此处显示已

下载固件文件的固件版本。下次重启后会激活并使用加载的固件。

– 引导加载程序 (Bootloader)
显示存储在设备上的引导软件的版本。

– Firmware_Running
显示设备上当前使用的固件版本。

• 说明 (Description)
显示软件的简要说明。

• 版本 (Version)
显示软件版本的版本号。

• 日期 (Date)
显示软件版本的创建日期。

I&M

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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该页面包含具体设备的供应商信息以及维护数据（如订货号、序列号、版本号等）。无法对

该页面上的任何内容进行组态。

说明

该表格包括以下行：

• 制造商 ID (Manufacturer ID)
显示制造商 ID。  

• 订货号 (Article number)
显示订货号。  

• 基本 MAC 地址 (Basic MAC address)
显示 IPv4 接口的 MAC 地址。 

• 序列号 (Serial Number)
显示序列号。  

• 硬件版本 (Hardware revision)
显示硬件版本。  

• 软件版本 (Software version)
显示软件版本。  

• 修订计数器 (Revision Counter)
无论何种版本，此框始终显示值“0”。

• 修订日期 (Revision Date)
上次修订的日期和时间

• 功能标签 (Function Tag)
显示设备的功能标签（工厂标识）。工厂标识 (HID) 是通过 STEP 7 的 HW Config 在设备

组态过程中创建的。

• 位置标签 (Location tag)
显示设备的位置标签。位置标识符 (LID) 是通过 STEP 7 的 HW Config 在设备组态过程中

创建的。

• 日期 (Date)
显示通过 STEP 7 的 HW Config 组态设备时创建的日期。

• 说明 (Description)
显示通过 STEP 7 的 HW Config 组态设备时创建的说明。
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ARP / 邻居

ARP 表

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

MAC 地址和 IP 地址的分配   
使用地址解析协议 (ARP) 时，MAC 地址到 IPv4 地址的分配具有唯一性。该分配情况由各网

络节点记录在自己的 ARP 表中。此页面显示设备的 ARP 表。 

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示获取行条目所用的接口。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示目标设备或源设备的 MAC 地址。

• IP 地址 (IP address)
显示目标设备的 IP 地址。

• 介质类型 (Media Type)
显示连接的类型。

– 动态 (Dynamic)
设备自动识别地址数据。

– 静态 (Static)
地址作为静态地址输入。
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IPv6 邻居表

MAC 地址和 IPv6 地址的分配   
借助 IPv6 邻居表，MAC 地址到 IPv6 地址的分配具有唯一性。该分配情况由各网络节点记录

在自己的邻居表中。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示获取行条目所用的接口。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示目标设备或源设备的 MAC 地址。

• IP 地址 (IP Address)
显示目标设备的 IPv6 地址。

• 介质类型 (Media Type)
显示连接的类型。

– “动态”(Dynamic)
设备自动识别到地址数据。

– 静态 (Static)
地址作为静态地址输入。

日志表

事件日志 (Event log)

记录事件     

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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页面能以表格形式显示已发生的系统事件。一些系统事件可在“System > Events”下组态，例

如，如果端口连接状态已改变。

即使在设备关闭后，表格的内容仍可保留。可通过 HTTP、TFTP 或 SFTP 加载事件日志文件。

显示值说明

• Severity Filters
可以根据严重程度过滤 WBM 表中的条目。要显示所有条目，请启用或禁用所有参数。

说明

对于每种严重程度，表中 多可以包含 800 个条目。如果一种严重程度已达到条目的

大数目，

则会覆盖表中 早有关此严重程度的条目。该表会永久保存在内存中。

– Info
信息

– 如果启用该参数，则会显示“Info”类别的所有条目。 
– Warning

警告

如果启用该参数，则会显示“Warning”类别的所有条目。 
– Critical

严重

如果启用该参数，则会显示“Critical”类别的所有条目。

该表包括以下列：

– Restart
统计自上次复位为出厂设置以来的重启次数，并显示与发生的事件对应的设备重启。

– System Up Time
显示在所描述的事件发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

– System Time
如果已设置系统时间，则还会显示事件发生的日期和时间。

如果未设置系统时间，该框会显示“Date/time not set”。
– Severity

将条目分入以上类别。

– Log Message
显示已发生事件的简要说明。
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安全日志

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

页面能以表格形式显示通过安全 VPN 隧道通信期间发生的事件。 

显示值说明

• Severity Filters
可以根据严重程度过滤 WBM 表中的条目。要显示所有条目，请启用或禁用所有参数。

说明

对于每种严重程度，表中 多可以包含 800 个条目。如果一种严重程度已达到条目的

大数目，

则会覆盖表中 早有关此严重程度的条目。该表会永久保存在内存中。

– Info
信息

如果启用该参数，则会显示“Info”类别的所有条目。

– Warning
警告

如果启用该参数，则会显示“Warning”类别的所有条目。

– Critical
严重

如果启用该参数，则会显示“Critical”类别的所有条目。

该表包括以下列：

• Restart
统计自上次复位为出厂设置以来的重启次数，并显示与发生的事件对应的设备重启。

• System Up Time
显示在所描述的事件发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

• System Time
如果已设置系统时间，则还会显示事件发生的日期和时间。如果未设置系统时间，该框

会显示“Date/time not set”。
• Severity

将条目分为以上类别。

• Log Message
显示已发生事件的简要说明。
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按钮

Clear 按钮

单击此按钮可删除事件日志文件的内容。无论在“Severity Filters”中作出了何种选择，均会删

除所有条目。

还会清空显示画面。仅当将设备恢复为出厂设置并重启设备后，才会复位重启计数器。

防火墙日志

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

防火墙日志记录发生在防火墙中的事件。创建防火墙规则时，可以指定记录事件的严重程度。

显示值说明

• Severity Filters
可以根据严重程度过滤 WBM 表中的条目。要显示所有条目，请启用或禁用所有参数。

说明

对于每种严重程度，表中 多可以包含 800 个条目。如果一种严重程度已达到条目的

大数目，

则会覆盖表中 早有关此严重程度的条目。该表会永久保存在内存中。

– Info
信息

如果启用该参数，则会显示“Info”类别的所有条目。

– Warning
警告

如果启用该参数，则会显示“Warning”类别的所有条目。

– Critical
严重

如果启用该参数，则会显示“Critical”类别的所有条目。

该表包括以下列：

• Restart
统计自上次复位为出厂设置以来的重启次数，并显示与发生的事件对应的设备重启。

• System Up Time
显示在所描述的事件发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。
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• System Time
如果已设置系统时间，则还会显示事件发生的日期和时间。如果未设置系统时间，该框

会显示“Date/time not set”。
• Severity

将条目分为以上类别。

• Log Message
显示已发生事件的简要说明。

按钮和输入框说明

Clear 按钮

单击此按钮可删除事件日志文件的内容。无论在“Severity Filters”中作出了何种选择，均会删

除所有条目。

还会清空显示画面。仅当将设备恢复为出厂设置并重启设备后，才会复位重启计数器。

故障

错误状态   
如果出现错误，则会显示在此页面。在设备上，通过故障 LED 点亮来指示错误。

将指示设备的内部错误以及在下列页面上组态的错误：

• “系统 > 事件 (System > Events)”
• “系统 > 故障监视 (System > Fault Monitoring)”
确认后，将删除“冷/暖启动”(Cold/Warm Start) 事件的错误。

始终从上次系统启动后开始计算错误时间。

如果没有错误，则故障 LED 将熄灭。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值

• 已通知故障数 (No. of Signaled Faults)
自上次启动后显示的错误数。

• “复位计数器”(Reset counter) 按钮

单击“复位计数器”(Reset Counters) 可复位计数器。重启后，计数器将复位。

该表包含以下列：

• 故障时间 (Fault Time)
显示在所描述的故障发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

• 故障描述 (Fault Description)
显示已发生错误的简要说明。

• 清除故障状态 (Clear Fault State)
如果启用了“清除故障状态”(Clear Fault State) 按钮，则可删除错误。

DHCP 服务器

此页面显示通过 DHCP 服务器分配给设备的 IPv4 地址。

显示值说明

• IP Address
显示分配给 DHCP 客户端的 IPv4 地址。

• Pool ID
显示 IPv4-DHCP 池的编号。

• Identification Method
显示标识 DHCP 客户端的方法。

– Remote ID
显示 DHCP 客户端的远程 ID。

– Circuit ID
显示 DHCP 客户端的电路 ID。

• Identification Value
显示分配到标识方法的值。

• Allocation Method
显示 IPv4 地址是以静态方式分配还是以动态方式分配。可在“System > DHCP > Static 
Leases”中组态静态条目。
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• Binding State
显示分配的状态。

– Associated
已使用分配。

– not used
未使用分配。

– probing
正在检查分配。

– unknown
分配状态未知。

• Expire Time
显示所分配的 IPv4 地址保持有效的时长。当有效时间段过半后，DHCP 客户端可延长所

分配 IPv4 地址的有效时间。当整个时间段过期后，DHCP 客户端需要请求新的 IPv4 地址。

SNMP

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面显示所创建的 SNMPv3 组。在“系统 > SNMP”(System > SNMP) 中组态 SNMPv3 组。 

说明

该表格包括以下列：

• 组名称 (Group Name)
显示组名称。

• 用户名 (User Name)
显示分配到该组的用户。

LLDP

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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邻居表状态

此页面显示邻居表的当前内容。该表存储 LLDP 代理从所连接设备接收到的信息。在以下部

分设置 LLDP 代理接收或发送信息所使用的接口：“第 2 层 > LLDP”(Layer 2 > LLDP)。

说明

该表包含以下列：

• 系统名称 (System Name)
所连接设备的系统名称。

• 设备 ID (Device ID)
所连设备的设备 ID。设备 ID 与通过 SINEC PNI (STEP 7) 分配的设备名称相对应。如果未

分配设备名称，则显示设备的 MAC 地址。

• 本地接口 (Local Interface)
设备接收信息的端口。

• 保持时间 (Hold Time)
以秒为单位的保持时间

此处指定的时间是条目持续存储在设备中的时间。在这段时间内，如果设备未从所连设

备接收到任何新信息，则将删除该条目。

• 性能 (Capability)
显示所连设备的性能：

– Router
– Bridge
– Telephone
– DOCSIS Cable Device
– WLAN Access Point
– Repeater
– Station
– Other

• 端口 ID (Port ID)
连接设备的设备端口。如果未分配端口 ID，则显示所连接设备的 MAC 地址。

光纤监视协议

监视光链接

通过光纤监视可以监视光链接。该表显示了端口的当前状态。
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可以在以下页面设置要监视的值：“第 2 层 > FMP”(Layer 2 > FMP)。

显示值说明

Port
显示支持光纤监视的光纤端口。它与收发器有关。

接收功率状态 (Rx Power State)
• disabled

已禁用光纤监视。

• ok
光纤链路的接收功率值在设定的限值范围内。

• maint. req.
检查链接。

发出了报警信号。

• maint. dem.
需要检查链接。

已发出报警信号，故障 LED 亮起。

• link down
与通信伙伴的连接已中断。未检测到连接。

接收功率 [dBm] (Rx Power [dBm])
显示接收功率的当前值。该值可以有 +/- 3 dB 的容差。

如果不存在连接（连接中断）或光纤监视功能已禁用，则会显示“-”。如果伙伴端口上的光纤

监视功能未启用，则会显示值 0.0。
功率损耗状态 (Power loss State)
为了监视连接的功率损耗，连接伙伴的光纤端口的光纤监视功能必须启用。 
• disabled

已禁用光纤监视。

• ok
光纤链路的功率损耗值在定义的范围内。

• maint. req.
检查链接。

发出了报警信号。
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• maint. dem.
需要检查链接。

已发出报警信号，故障 LED 亮起。

• idle
端口未与另一个启用了光纤监视功能的端口相连。

如果持续 5 个周期均未从连接伙伴的光纤端口处接收到诊断信息，则认为光纤监视连接

已中断。一个周期持续 5 秒。

功率损耗 [dB] (Power Loss [dB])
显示功率损耗的当前值。该值可以有 +/- 3 dB 的容差。

如果不存在连接（链接中断）、光纤监视功能已禁用或者伙伴端口不支持光纤监视功能，则

显示“-”。

IPv4 路由

简介 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面显示当前所使用的路由。 

显示值说明

该表格包括以下列：

• 目标网络 (Destination Network)
显示此路由的目标地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示此路由的子网掩码。

• 网关 (Gateway)
显示此路由的网关。

• 接口 (Interface)
显示此路由的接口。
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• 度量 (Metric)
显示此路由的度量。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。

• 路由协议 (Routing Protocol)
显示属于路由表中条目的来源的路由协议。可以是以下条目：

– Connected：已连接路由

– Static：静态路由

– DHCP：通过 DHCP 路由

IPv6 路由 (S615)

概述

该页面显示了当前使用的 IPv6 路由。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 目标网络 (Destination Network)
显示此路由的目标地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示此路由的前 长度。

• 网关 (Gateway)
显示此路由的网关。

• 接口 (Interface)
显示此路由的接口。
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• 度量 (Metric)
显示路由的度量。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。

• 路由协议 (Routing Protocol)
显示产生路由表条目的路由协议。可以是以下条目：

– connected：已连接路由

– Static：静态路由

– RIPng：通过 RIPng 路由

– OSPFv3：通过 OSPFv3 路由

– other：其它路由

IPsec VPN
此页面显示已激活 VPN 连接的状态。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

该表包含以下各列：

• 名称 (Name)
显示 VPN 连接的名称。

• 本地主机 (Local Host)
显示设备的 IP 地址。

• 本地 DN (Local DN)
显示连接建立期间，通知给远程站的设备的识别名称 (DN)。将采用“本地 ID”(Local ID) 框
中的条目，即设备证书或设备 IP 地址。

• 本地子网 (Local Subnet)
显示本地子网。

• 远程主机 (Remote Host)
显示远程设备的 IP 地址或主机名。

• 远程 DN (Remote DN)
显示连接建立期间，由远程设备通知的识别名称 (DN)。

• 远程子网 (Remote Subnet)
显示远程子网。
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• 重新生成密钥时间 (Rekey Time)
显示密钥效期。 

• 状态 (Status)
显示 VPN 连接的状态。

SINEMA RC

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示 SINEMA RC 服务器的信息。

说明

对于 SCALANCE S615，此功能只能与 KEY-PLUG 配合使用。

显示值说明

• 状态 (Status)
显示与 SINEMA RC 服务器连接的状态。

• 设备名称 (Device Name)
如果组态，则会显示设备的名称。

• 设备位置 (Device Location)
如果组态，则会显示设备的位置。

• GSM 号 (GSM Number)
如果组态，则会显示设备的电话号码。

• 供应商 (Vendor)
如果组态，则会显示条目。

• 注释 (Comment)
如果组态，则会显示注释。

• 连接类型（服务器）(Type of Connection (Server))
显示在 SINEMA RC 服务器上设置的连接类型。

• 连接类型（设备）(Type of Connection (device))
显示在设备上设置的连接类型。
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• 识别码 (Fingerprint)
显示服务器证书的识别码。仅在使用识别码进行验证时才显示。 

• 远程地址 (Remote Address)
显示 SINEMA RC 服务器的 IP 地址。

• 连接的本地子网 (Connected Local Subnet (s))
显示本地子网的 IP 地址。仅当在 SINEMA RC 服务器上启用选项“连接的本地子

网”(Connected local subnet) 时才会显示。有关上述内容的详细信息，请参见 SINEMA RC 
服务器的操作说明。

• 已连接的本地主机 (Connected Local Host (s))
显示可访问的主机的目标 IP 地址。

• 隧道接口地址 (Tunnel Interface Address)
显示虚拟隧道接口的 IP 地址。 

• 连接的远程子网 (Connected Remote Subnet (s))
显示可供设备访问的 SINEMA RC 服务器子网。设备可访问哪些子网取决于 SINEMA RC 服
务器上的通信关系。有关详细信息，请参见 SINEMA RC 服务器的操作说明。

冗余

生成树

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

简介     
该页面显示有关生成树和根网桥设置的 新信息。
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显示值说明

该页面显示以下字段：

• “生成树模式”(Spanning Tree Mode)
显示设置的模式。在“第 2 层 > 组态”(Layer 2 > Configuration) 和“第 2 层 > 生成树 > 常
规”(Layer 2 > Spanning Tree > General) 中指定模式。

可以使用以下值：

– “-”
– RSTP

• Bridge Priority / Root Priority
哪个设备成为根网桥由网桥优先级决定。优先级 高的网桥（换句话说，此参数的值

小）将成为根网桥。如果网络中有多个设备具有相同优先级，则 MAC 地址数值 小的设

备将成为根网桥。网桥优先级和 MAC 地址这两个参数一起构成网桥标识符。由于根网桥

管理所有路径的变更，出于帧延迟的考虑，根网桥应该尽可能处在中心位置。网桥优先

级的值是 4096 的整数倍数，值范围从 0 到 32768。
• 网桥地址 (Bridge Address)/根地址 (Root Address)

网桥地址显示设备的 MAC 地址，根地址显示根交换机的 MAC 地址。

• 根开销 (Root Cost)
显示从设备到根网桥的路径开销。

• 网桥状态 (Bridge Status)
显示网桥的状态，例如，设备是否为根网桥。
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该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示设备通信所用的接口。 

• 角色 (Role)
显示端口的状态。可能的值包括：

– Disabled
已从生成树中手动移除端口，生成树将不再考虑该端口。

– Designated
端口从根网桥中转移数据。

– Alternate
端口具有指向网段的备用路径。

– Backup
如果交换机具有多个指向同一网段的端口，则“较差”端口将变为备用端口。

– Root
端口提供指向根网桥的 佳路径。

– Master
此端口指向 MST 区域外部的根网桥。

• 状态 (Status)
显示接口的当前状态。仅显示这些值。具体参数取决于组态的协议。 
– Discarding

端口接收 BPDU 帧。其他进入或离开的帧会被丢弃。

– Listening
端口接收和发送 BPDU 帧。端口包括在生成树算法中。其他进入或离开的帧会被丢弃。

– Learning
端口主动学习拓扑，即学习节点地址。其他进入或离开的帧会被丢弃。

– Forwarding
经过重新组态时间后，端口在网络中激活。该端口接收和发送数据帧。

• 运行版本 (Oper. Version)
显示端口所使用生成树的兼容模式。

• 优先级 (Priority)
如果由生成树计算出的路径可能经过设备的多个端口，则选择优先级 高的端口（也就

是此参数值 小的端口）。可输入的优先级数值介于 0 和 240 之间，步长为 16。如果输

入的值不能被 16 整除，则会自动调整该值。默认值为 128。
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• 路径开销 (Path Cost)
此参数用于计算将要选择的路径。选择具有 小值的路径。如果设备的多个端口具有相

同的值，则选择端口号 小的端口。

如果“开销计算”(Cost Calc)字段中的值为“0”，则显示自动计算出的值。否则会显示“开

销计算”(Cost Calc) 字段的值。

路径成本的计算很大程度上基于传输速度。可达到的传输速度越高，路径成本的值就越低。

快速生成树的典型路径成本值如下：

– 10,000 Mbps = 2,000
– 1000 Mbps = 20,000
– 100 Mbps = 200,000
– 10 Mbps = 2,000,000

• 边缘类型 (Edge Type)
显示连接类型。可能的值包括：

– 边缘端口 (Edge Port)
此端口上有终端设备。

– 无边缘端口 (No Edge Port)
此端口上有生成树或快速生成树设备。

• P.t.P.类型 (P.t.P. Type)
显示点对点链路类型。可能的值包括：

– P.t.P.
对于半双工，认为是点对点链路。

–
共享介质 (Shared Media)
对于全双工连接，不认为是点对点链路。

VRRPv3 统计信息

简介   
此页面显示 VRRPv3 协议以及全部组态虚拟路由器的统计信息。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值说明

该页面显示以下字段：

• VRID Errors
显示已接收的包含不受支持的 VRID 的 VRRPv3 数据包的数目。

• Version Errors
显示包含无效版本号的已接收 VRRPv3 数据包的数目。

• Checksum Errors
显示包含无效校验和的已接收 VRRPv3 数据包的数目。

该表格包括以下列：

• Interfaces
与该设置相关的接口。

• VRID
显示虚拟路由器的 ID。有效值为 1 ... 255。

• 地址类型 (Address Type)
显示 IP 协议的版本。

• Become Master
显示该虚拟路由器变为“主站”状态的频率。

• Advertisements Received
显示已接收 VRRPv3 数据包的数目。

• Advertisement Interval Errors
显示已接收到间隔与本地设置的值不匹配的不良 VRRPv3 数据包的数目。

• IP TTL Errors
显示已接收到 IP 报头中的 TTL（Time to live，生存时间）值不正确的不良 VRRPv3 数据

包的数目。

• Prio 0 received
显示已接收的优先级为 0 的 VRRPv3 数据包的数目。主路由器关闭时，将发送优先级为 0 
的 VRRPv3 数据包。这些数据包允许快速切换至相关的备用路由器。

• Prio 0 sent
显示已发送的优先级为 0 的 VRRPv3 数据包的数目。主路由器关闭时，将发送优先级为 0 
的数据包。这些数据包允许快速切换至相关的备用路由器。

• Invalid Type
显示已接收到 IP 报头的“Type”字段中的值无效的不良 VRRPv3 数据包的数目。
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• Address List Errors
显示已接收到地址列表与本地组态的列表不匹配的不良 VRRPv3 数据包的数目。

• Packet Length Errors
显示已接收到长度不正确的不良 VRRPv3 数据包的数目。

同步防火墙状态

防火墙状态同步的相关信息

在该页面中，可获得以下关于防火墙状态同步的信息。

显示值说明

该表包括以下列：

• Sync State
显示防火墙状态同步的状态：

– running：正在接收同步伙伴发送的有效消息。

– no receive：有效期限（5 秒）内未收到同步伙伴发送的消息。

– error：由于内部错误，无法发送消息。

– disabled：将禁用该功能。

• Sent Messages
已发送的同步消息数。

• Received Messages
同步伙伴传送的有效消息数。

• Invalid Messages
同步伙伴传送的无效消息数。

• Reset Counters
单击该按钮可复位此页面上的计数器。

Refresh
刷新各值的显示画面。结果会显示在表中。

环网冗余

此页面提示有关为设备当前设置的值的信息。
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显示值说明

该页面显示以下字段：

• 冗余功能 (Redundancy Function)
“冗余功能”(Redundancy Function) 列显示设备在环网内的角色：

– 无环网冗余 (no Ring Redundancy)
设备正在无冗余功能的情况下运行。

– HRP 客户端 (HRP Client)
工业以太网交换机充当 HRP 客户端。

– MRP 客户端 (MRP Client)
工业以太网交换机充当 MRP 客户端。

• 环网端口 1/环网端口 2 (Ring Port 1/Ring Port 2)
“环网端口 1”(Ring Port 1) 和“环网端口 2”(Ring Port 2) 两列显示当前用作环网端口的端

口。如果完全禁用环型拓扑中的介质冗余，则会显示 后组态的环网端口。

单播

此表中显示的是参数分配期间由用户以静态方式输入的单播地址。用户可通过参数分配的方

式静态输入条目。

显示值说明

• VLAN ID
显示分配给此 MAC 地址的 VLAN ID。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示设备已学习或用户已组态的节点 MAC 地址。

• 状态 (Status)
显示每个地址条目的状态：

– Static
由用户组态。静态地址会永久存储；也就是说，当老化时间结束或设备重启时，静态

地址不会被删除。

– Invalid
不评估这些值。

• 端口 (Port)
显示访问指定地址的节点时所使用的端口。设备接收到的目标地址与此地址相匹配的帧

将被转发到此端口。
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组播

该表显示的是组播过滤表中当前输入的组播帧及其目标端口。条目是由用户以静态方式组态

的。

显示值说明

• VLAN ID
显示要向其分配 MAC 组播地址的 VLAN 的 VLAN ID。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示设备已学习或用户已组态的 MAC 组播地址。

• 状态 (Status)
显示每个地址条目的状态。可能的信息如下：

– 静态 (Static)
此地址是由用户以静态方式输入的。静态地址会永久存储；也就是说，当老化时间结

束或设备重启时，静态地址不会被删除。这些地址必须由用户删除。

安全性

概述

该页面显示安全设置以及本地和外部用户帐户。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录的用户的权限。

显示值说明

服务
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“Services”列表显示了安全设置。

• Telnet 服务器 (Telnet Server) (S615)
在“系统 > 组态”(System > Configuration) 中组态设置。

– 启用 (Enabled)：对 CLI 进行不加密形式的访问。

– 禁用 (Disabled)：无法对 CLI 进行不加密形式的访问。

• SSH 服务器 (SSH Server)
在“系统 > 组态”(System > Configuration) 中组态设置。

– 启用 (Enabled)：对 CLI 进行加密形式的访问。

– 禁用 (Disabled)：无法对 CLI 进行加密形式的访问。

• SSH 特征码 x (SSH Fingerprint x)
将显示以下 SSH 识别码：

– MD5 
– SH256 

• Web Server
在“系统 > 组态”(System > Configuration) 中组态设置。

– HTTP/HTTPS：可以通过 HTTP 和 HTTPS 访问 WBM。

– HTTPS：现在，只能通过 HTTPS 访问 WBM。

• SNMP
可以在“System > SNMP > General”中组态设置。

– “-”（SNMP 已禁用）

不能通过 SNMP 访问设备参数。

– SNMPv1/v2c/v3
可以通过 SNMP 版本 1、2c 或 3 访问设备参数。 

– SNMPv3
只可通过 SNMP 版本 3 访问设备参数。 
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• 登录验证 (Login Authentication)
在“安全 > AAA > 常规”(Security > AAA > General) 中组态设置。

– Local
必须在设备上进行本地验证。

– RADIUS
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

– Local and RADIUS
使用设备上的用户（用户名和密码）以及通过 RADIUS 服务器都可以进行验证。

首先在本地数据库中搜索用户。如果本地数据库中不存在该用户，将发送 RADIUS 查询。

– RADIUS and fallback local
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

只有无法在网络中访问 RADIUS 服务器时，才会执行本地验证。

• 密码策略 (Password Policy)
显示当前正在使用的密码策略。 

本地和外部用户帐户

可在“安全 > 用户帐户”(Security > User Accounts) 中组态本地用户帐户和角色。

创建本地用户帐户时，会自动生成外部用户帐户。本地用户帐户所涉及的各个用户均具备登

录设备所需的密码。

在表“外部用户帐户”(External User Accounts) 表中，将用户与角色相关联，例如，用户

“Observer”与角色“user”。这种情况下，在 RADIUS 服务器上定义用户。角色在设备本地定义。

RADIUS 服务器对用户进行了授权，但相应的组未知或不存在，则设备会检查表“External User 
Accounts”中是否存在用户条目。如果存在相应的条目，则表示用户已使用相关角色的权限

进行了登录。如果相应的组在设备上为已知状态，则对两个表进行了评估。为用户分配了较

高权限的角色。

说明

仅当在“RADIUS 授权模式”(RADIUS Authorization Mode) 下设置“供应商特定”(Vendor 
Specific) 的情况下，才会对“外部用户帐户”(External User Accounts) 表进行评估。

可借助 CLI 访问外部用户帐户。

“本地用户帐户”(Local User Accounts) 表包括以下列：

• 用户帐户 (User Account)
显示本地用户的名称。

• 角色 (Role)
显示用户角色。在“Information > Security > Roles”中可以了解有关角色的功能权限的更

多信息。
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所支持的功能权限

此页面显示可在设备上本地使用的功能权限。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

• Function Right
显示功能权限的编号。将与设备参数相关的不同权限分配给不同的编号。

• Description
显示功能权限的说明。

角色

此页面显示在设备上本地有效的角色。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录用户的角色。

说明

该表包含以下列：

• Role
显示角色。

• Function Right
显示角色的功能权限：

– 1
拥有此角色的用户可读取设备参数，但不可更改这些参数。

– 15
拥有此角色的用户既可读取也可更改设备参数。

– 0
此为无法对用户进行身份验证时设备在内部分配的角色。用户被拒绝访问设备。
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• Description
显示角色的说明。

• 远程访问 (Remote Access)
显示当前使用的远程访问。

组

该页面显示了组与角色之间的对应关系。组在 RADIUS 服务器上进行定义。角色在设备上进

行本地定义。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

该表格包括以下列：

• Group
显示组的名称。名称与 RADIUS 服务器上的组相匹配。

• Role
显示角色。通过 RADIUS 服务器上的链接组进行身份验证的用户会在设备本地获得此角色

的权限。

• Description
显示链接的说明。

802.1X 端口状态

此页面显示各端口的 802.1X 身份验证以及 MAC 身份验证的状态。
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说明

该表包括以下列：

• Port
设备的所有端口均显示在此列中。

• 802.1X Auth.Status
节点的身份验证状态。可能的选项如下：

– Authorized
通过“802.1X”方法成功进行身份验证后，可通过该端口进行数据通信。

– Unauthorized
由于尚未通过“802.1X”方法进行身份验证，或身份验证方法不成功，无法通过端口进

行数据通信。

• MAC Auth.Port Status
显示端口 MAC 验证的状态。可能的选项如下：

– -
已禁用端口的 MAC 验证。

– Individual
为端口组态了 MAC 验证。可使用相应的 MAC 地址单独验证客户端。

– Blocked
为端口组态了 MAC 验证。客户端未单独验证。验证的第一个客户端可打开所有客户

端的端口。尚未验证客户端。

– Open
为端口组态了 MAC 验证。客户端未单独验证。验证的第一个客户端可打开所有客户

端的端口。成功验证客户端后，端口已打开。

• MAC Auth.Actual Allowed Addresses
显示成功进行 MAC 身份验证后允许访问的节点数。  

• MAC Auth.Actual Blocked Addresses
显示 MAC 身份验证失败后允许访问的节点数。 

MAC 身份验证

此页面显示执行了 MAC 身份验证的 MAC 地址。
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说明

该表格包括以下列：

• VLAN ID
显示分配给此 MAC 地址的 VLAN ID。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示身份验证状态已显示的节点的 MAC 地址。

• 状态 (Status)
节点的身份验证状态。可能的选项如下：

– 已授权 (Authorized)
使用“MAC 身份验证”方法成功进行身份验证后，可通过该端口进行数据通信。

– 未授权 (Unauthorized)
由于尚未使用“MAC 身份验证”方法进行身份验证，或身份验证方法不成功，无法通

过该端口进行数据通信。

• 端口 (Port)
显示访问指定地址的节点时所使用的端口。

OpenVPN

客户端

此页面显示已激活 OpenVPN 连接的状态。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示 OpenVPN 连接的名称。

• 远程服务器 (Remote Server)
显示 OpenVPN 服务器的 IP 地址或主机名。

• 隧道接口 IP (Tunnel Interface IP)
显示虚拟隧道接口的 IP 地址。
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• 导出子网 (Exported Subnet)
显示本地子网的 IP 地址。

• 路由子网 (Routed Subnet)
显示 OpenVPN 服务器的子网。

• 状态 (Status)
显示 OpenVPN 连接的状态。

服务器

此 WBM 页面显示已激活 OpenVPN 服务器的状态。

显示值说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示 OpenVPN 连接的名称。

• 服务器端口 (Server Port)
显示 OpenVPN 服务器发送数据所用的端口。

• 证书通用名称 (Certificate CN)
显示所用证书的“通用名称”。通用名称表示颁发的证书适用的域。

• 客户端 IP 地址 (Client IP address)
显示 OpenVPN 服务器的 IP 地址。 

• 接收的字节数 (Bytes received)
显示接收到的字节数。

• 发送的字节数 (Bytes sent)
显示发送的字节数。

• 连接时长 (Connected since)
显示连接建立的时长。

VXLAN (SC63x/SC64x)

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此页面显示 VXLAN NVE 伙伴表的当前内容。   
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显示值说明

该表包含以下列：

• Interface
显示获取行条目所用的 NVE 接口。 

• Remote VTEP IP Address
显示远程 VTEP 的 IPv4 地址。

• VNI ID
显示远程 VTEP 所属的 VNI 网段。 

• Remote MAC Address
显示设备获知或组态的远程 VTEP 的 MAC 地址。

• MAC Type
显示如何获取远程 VTEP 的 MAC 地址。 
– Static: 

MAC 和 IP 地址在“Layer 2 > VXLAN > Static MAC Addresses”下组态。静态地址会永久

存储；也就是说，当老化时间结束或设备重启时，静态地址不会被删除。 
– Dynamic： 

设备的 VTEP 从接收到的帧中获取 MAC 地址。 
• ARP Suppression

该功能不受支持。

组态系统功能

组态

组态

系统组态

该页面包含设备访问选项的组态概览。

指定用于访问设备的服务。对于某些服务提供了更多组态页面，可在其中进行更加具体的设

置。
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标准端口也可以根据某些服务进行更改。

说明

更改标准端口

某些程序只能通过标准端口访问服务，如 TIA Portal 通过标准端口 443 访问 HTTPS。更改端

口前，请检查程序使用的端口。更改标准端口时，必须通过更改的端口访问服务。

防火墙

更改端口之后，将重新初始化防火墙。这意味着更改的端口将应用于防火墙规则。在此期间

使用现有连接（例如，基于动态防火墙）会有限制。

说明

该页面包含设备访问选项的组态概览

• Telnet 服务器 (Telnet Server)
启用或禁用“Telnet Server”服务，以便不加密访问 CLI。

• Telnet 端口 (Telnet Port)
指定对 CLI 进行 Telnet 访问的端口。

• SSH 服务器 (SSH Server)
启用或禁用“SSH Server”服务，以便加密访问 CLI。

• SSH 端口 (SSH Port)
指定对 CLI 进行 SSH 访问的端口
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• SSH 密钥交换算法级别 (SSH Key Exchange Algorithm Level)
组态用于对 CLI 进行 SSH 访问的 SSH 密钥交换算法的级别。

High（默认值）

– Curve25519-sha256
– Curve25519-sha256@libssh.org
– Ecdh-sha2-nistp256
– Ecdh-sha2-nistp384
– Ecdh-sha2-nistp521
– Diffie-hellman-group16-sha512
– Diffie-hellman-group18-sha512
Low
– Curve25519-sha256
– Curve25519-sha256@libssh.org
– Ecdh-sha2-nistp256
– Ecdh-sha2-nistp384
– Ecdh-sha2-nistp521
– Diffie-hellman-group16-sha512
– Diffie-hellman-group18-sha512
– Diffie-hellman-group14-sha256
– Diffie-hellman-group14-sha1

• HTTP 服务器 (HTTP Server)
启用或禁用对 WBM 的 HTTP 访问。

• HTTP 端口 (HTTP Port)
指定对 WBM 进行 HTTP 访问的端口。

• HTTPS 服务器 (HTTPS Server)
启用或禁用对 WBM 的 HTTP 访问。

• HTTPS 端口 (HTTPS Port)
指定对 WBM 进行 HTTPS 访问的端口。

• HTTP 服务 (HTTP Services)
指定 WBM 的访问方式：

– HTTPS
只能通过 HTTPS 访问 WBM。

– HTTP/HTTPS
只能通过 HTTP 和 HTTPS 访问 WBM。

– 将 HTTP 重定向到 HTTPS (Redirect HTTP to HTTPS)
通过 HTTP 的访问自动转移到 HTTPS。
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• 低 TLS 版本 (Minimum TLS Version)
指定使用的 低 TLS 版本。

• 默认登录页面 (Default Login Page)
指定 WBM 默认启动的登录页面。

– 防火墙 (Firewall)
登录到动态防火墙的 WBM 页面。

– 组态 (Configuration)
登录到 WBM。

• SMTP 客户端 (SMTP Client)
启用或禁用 SMTP 客户端。可在“System > SMTP Client”中组态其它设置。

• Syslog 客户端 (Syslog Client)
启用或禁用 Syslog 客户端。可以在“System > Syslog Client”中组态其它设置。

• “DCP 服务器”(DCP Server)
指定是否可用 DCP（发现和组态协议）访问设备： 
– “-”（已禁用）

DCP 已禁用。既不能读取也不能修改设备参数。

– 读/写 (Read/Write)
借助 DCP，既可以读取设备参数又可以对其进行修改。

– 只读 (Read Only)
借助 DCP，可以读取设备参数，但不能对其进行修改。

• 时间 (Time)
从下拉列表中选择设置。可能的设置如下： 
– 手动 (Manual)

手动设置系统时间。可以在“System > System Time > Manual Setting”中组态其它设置。

– SIMATIC Time
通过 SIMATIC 时间发送器设置系统时间。可以在“System > System Time > SIMATIC 
Time Client”中组态其它设置。

– SNTP 客户端 (SNTP client)
通过 SNTP 服务器对系统时间进行设置。可以在“System > System Time > SNTP Client”
中组态其它设置。

– NTP 客户端 (NTP Client)
通过 NTP 服务器对系统时间进行设置。可以在“System > System Time > NTP Client”中
组态其它设置。
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• SNMP
从下拉列表中选择协议。可能的设置如下： 
– “-”（SNMP 已禁用）

不能通过 SNMP 访问设备参数。

– SNMPv1/v2c/v3
可通过 SNMP 版本 1、2c 或 3 访问设备参数。可在“System > SNMP > General”中组态

其它设置。

– SNMPv3
只可通过 SNMP 版本 3 访问设备参数。可在“System > SNMP > General”中组态其它设

置。

• SNMPv1/v2 只读 (SNMPv1/v2 Read Only)
启用或禁用通过 SNMPv1/v2c 对 SNMP 变量进行写访问。

• SNMPv1 陷阱 (SNMPv1 Traps)
启用或禁用发送 SNMPv1 陷阱（报警帧）。可以在“System > SNMP > Traps”中组态其它

设置。

• SINEMA 组态接口 (SINEMA Configuration Interface)
如果启用了 SINEMA 组态接口，则可通过 STEP 7 Basic/Professional 将组态下载到设备中。

• DHCP 客户端 (DHCP Client)
启用或禁用 DHCP 客户端。可以在“System > DHCP”中组态其它设置。

• DUID 类型 (DUID-Type)
Specify which DUID type is used.DUID 类型在 RFC 3315 中进行定义。

– DUID-LLT
DUID 基于接口的链路层地址和时间戳

– DUID-EN
DUID 由供应商进行分配（EN = 企业编号）

– DUID-LL
DUID 基于接口的链路层地址

• 链路层地址和时间 (LLT) (Link-layer Address Plus Time (LLT))
该值基于接口的链路层地址和时间戳。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。 

• 供应商企业编号 (EN) (Vendor Enterprise Number (EN))
该值基于特定于供应商的企业编号。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。 
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• 链路层地址 (LL) (Link-layer address (LL))
链路层地址基于 MAC 地址。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。

• 组态模式 (Configuration Mode)  
从下拉列表中选择模式。可能的模式如下：

– 自动保存 (Automatic Save)
自动备份模式。在 后修改参数的约 1 分钟后或重启设备前，自动保存组态。

此外，显示区域中将出现如下消息“Changes will be saved automatically in x seconds.
按下“写启动组态’可立即保存更改”(Changes will be saved automatically in x 
seconds. Press 'Write Startup Config' to save the changes immediately)。

说明

中断保存

只有消息中的定时器到期后，才会启动保存。保存所需的时间取决于设备。

保存过程中将显示如下消息：“Saving configuration data in progress.Please do not 
switch off the device”。
• 不要在定时器到期后立即关闭设备。

– Trial
试用模式。在试用模式下，虽然会采用更改，但不会将更改保存在组态文件中（启动

组态）。

要将更改保存在组态文件中，需使用“写入启动组态”(Write Startup Config) 按钮。只

要存在未保存的更改内容，显示区就仍会显示消息““试用模式已激活 - 请按‘写入

启动组态’按钮保存设置”(Trial Mode Active – Press "Write Startup Config" button to 
make your settings persistent)。可以在每个 WBM 页面上看到这条消息，直至所做的

更改已保存或设备已重启。

常规

设备

该页面包含常规设备信息。

说明  
该页面包含以下框：

• Current System Time（仅在线时可用）

显示当前系统时间。系统时间由用户或时钟帧设置：即 SINEC H1 时钟帧、NTP 或 SNTP。
（只读）

• System Up Time（仅在线时可用）

显示设备自上次重启以来的运行时间。（只读）
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• Device Type（仅在线时可用）

显示设备的型号标识。（只读）

• System Name
可以输入设备的名称。输入的名称显示在选择区域中。 多支持 255 个字符。系统名称

还显示在 CLI 输入提示中。CLI 输入提示中的字符数是有限的。系统名称前 16 个字符后

面的部分将被截断。

• System Contact
可以输入设备管理责任人的名字。 多支持 255 个字符。

• Location
可以输入设备的位置。输入的安装位置显示在选择区域中。 多支持 255 个字符。

说明

允许的字符

输入字段“System Name”、“System Contact”和“Device Location”中允许输入以下

可打印 ASCII 字符（0x20 到 0x7e）：

• 0123456789
• A...Z a...z
• !"#$%&'()*+,-./:;<=>?@ [\]_{|}~^`

• Cyclic WBM status update（S615 / 仅在线时可用）

禁用此项后，WBM 自动更新将关闭。此方法适用于 2G 连接速度慢或合约中包含的数据

量非常有限的情况。

此时必须考虑以下因素；

– 无状态显示更新

– 用户无活动后不能自动退出

– 试用模式下不会提示消息

– 自动保存时不会提示消息

– 保存或上传文件时不会显示进度

– 不会自动转发到更改的 IP 地址

坐标

在该页面上，可输入关于地理坐标（符合 WGS84 的椭球面纬度、经度和高度）的信息。

获取坐标

使用适当的地图来获取设备的地理坐标。
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还可以通过 GPS 接收器获取地理坐标。这些设备的地理坐标通常会直接显示，只需在该页

面的输入框中输入即可。

说明 
该页包含以下输入框，这些输入框 多可包含 32 个字符。

• “纬度”(Latitude) 输入框

输入设备位置的北纬或南纬纬度。

E.G. +49° 1´ 31.67" 表示设备位于北纬 +49 度、1 弧分和 31.67 弧秒。

通过在前面加上负号显示南纬。

还可以在数字信息后面附加字母 N（北纬）或 S（南纬），如 49° 1´ 31.67" N。

• “经度”(Longitude) 输入框

输入设备位置的东经或西经值。

例如，+8° 20´ 58.73" 表示设备位于东经 +8 度、20 弧分和 58.73 弧秒。

通过在经度前面加上负号表示西经。

还可以在数字信息后面加上字母 E（东经）或 W（西经），如 8° 20´ 58.73" E。
• “高度”(Height) 输入框

以米为单位输入海拔高度值。

例如，158 m 表示设备位于海拔 158 m 高的位置。

对于低于海平面的高度（例如死海），可在前面添加负号来表示。

重启

使用此页面，可以按规划或手动重启设备。此外，还有各种选项可用于重置设备默认值。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

Restart
对于重启设备，请注意以下几点：

• 仅在拥有管理员权限时才能重启设备。

• 设备只可以通过该菜单的按钮或适当的 CLI 命令来重启，而不能通过设备的循环上电来

重启。
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• 如果设备处于“Trial”模式，则必须在重启之前手动保存对组态所做的修改。所作的任何修

改仅在单击相关 WBM 页面上的“Set values”按钮后才会在设备上生效。

• 如果设备在“Automatic Save”模式下，会在设备重启之前自动保存 后的更改。

说明

为重启设备，该页面上的按钮提供了以下选项：

• Restart
单击该按钮可重启系统。必须在对话框中确认重启操作。重启期间，将重新初始化设备，

重新加载内部固件，并且设备会执行自检。启动组态的设置保持不变，例如设备的 IP 地
址。此外会删除地址表中已学习到的条目。在设备重启期间，可以不关闭浏览器窗口。重

启后，您将需要再次登录。

• Restore Memory Defaults and Restart
单击该按钮可恢复设备的出厂默认设置并重启设备，以下参数除外：

– IP 地址

– 子网掩码

– 默认网关的 IP 地址

– DHCP 客户端 ID
– DHCP
– 系统名称

– 系统位置

– 系统联系人

– 用户名和密码

– 设备的模式

– DHCPv6 Rapid Commit
• Restore Factory Defaults and Restart

单击该按钮可恢复设备的出厂组态设置并重启设备。必须在对话框中确认重启操作。 

说明

将所有默认设置复位为出厂组态设置时，IP 地址也会丢失。之后，设备只能通过 SINEC PNI 
或 DHCP 寻址。

在特定连接情况下，之前已正确组态的设备可能会引起数据帧循环传送，从而导致数据

通信故障。

• Restart in:seconds
该字段用于设置定时器。定时器运行时无法再编辑该字段。

指定经过多少秒后设备重启。

值范围为 300 ... 86400 秒
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• Backup
“System > Configuration Backup”下的组态备份可供选择。在计划重启之前，设备会应用

所选备份的组态并在重启后继续使用这些组态。 
尚未保存到备份中的到目前为止所做的全部组态都将丢失。

• Schedule restart
单击该按钮时，定时器将启动并倒计时定义的时间。定时器过期后，设备将重新启动。

以下消息还会在显示区域中显示：“The automatic restart starts in [..] minutes.Click 
'Cancel scheduled restart' to cancel the restart”。可以在每个 WBM 页面上看到这条消息，

直至取消重启或 SCALANCE W 设备已重启。

说明

重启后未保存的组态丢失

如果一段时间之后未显示任何进一步消息，则会执行计划重启。未保存的组态更改会丢失。

在为重启设置定时器之前，通过“System > Backup of configuration”保存当前组态。

• Cancel scheduled restart
使用此按钮可以禁用计划重启的定时器。

加载并保存

使用 TFTP 上传和保存

通过 TFTP 服务器加载和保存数据   
在该页面上，可以组态 TFTP 服务器和文件名。用户也可以将设备数据存储在 TFTP 服务器上

的外部文件中，或将此类数据从 TFTP 服务器的外部文件加载至设备。也就是说，用户也可

以通过 TFTP 服务器上的文件加载新固件等。
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固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

说明

插入/未插入 PLUG 时与先前固件版本的不兼容性

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。

如果此时设备中插入 PLUG，由于 PLUG 仍保持之前 新固件的组态数据，因此重启后状态为

“NOT ACCEPTED”。这样，用户便可以返回之前的 新固件而不丢失任何组态数据。如果不

再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用 WBM 页面系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或

重写 PLUG。

组态文件

说明

组态文件和 Trial 模式/自动保存

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在 Trial 模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“系统 > 组态”(System > Configuration) WBM 页面中使用“写入启动组态”(Write Startup 
Config) 按钮可将更改保存在组态文件中。

CLI 脚本文件

可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

用于保存和加载文件的 CLI 命令不能使用 CLI 脚本文件 (Script) 来执行。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。

要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“系统 > 加载和保存 > 密码”(System > Load&Save > Passwords) 下分配

密码。
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可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。

说明

• TFTP 服务器地址 (TFTP Server Address)
输入要与其交换数据的 TFTP 服务器的 IP 地址或 FQDN。

• TFTP 服务器端口 (TFTP Server Port)
在此输入 TFTP 服务器要用于交换数据的端口。如有必要，可以将默认值 69 更改为适合

您需要的值。

该表格包括以下列：

• 文件类型 (File type)
显示文件类型。

说明

证书文件的大小

对于证书文件，仅支持 大为 8192 位的证书。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。

• 文件名 (File name)
输入文件名。

• 操作 (Action)（仅在线时可用）

选择所需操作。可供选择的选项取决于所选文件类型，例如，只能保存日志文件。

可能的操作包括：

– 保存文件 (Save file)
通过该选项将文件保存到 TFTP 服务器上。

– 加载文件 (Load file)
通过该选项加载 TFTP 服务器中的文件，例如建立安全连接所需的证书。
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说明

组态数据具有校验和。如果编辑这些文件，将无法再将这些文件上传到设备。

受密码保护的 config 文件

如果文件受密码保护，则不能通过配有选项 66 和 67 的 DHCP 下载文件。

使用 SFTP 上传和保存

通过 SFTP 服务器加载和保存数据

SFTP（SSH 文件传输协议）传输加密文件。在此页面中组态 SFTP 服务器的访问数据。

WBM 还使您可以将设备数据存储在客户端 PC 上的外部文件中，或将此数据从 PC 的外部文

件加载到设备中。这意味着，您也可以通过位于 Admin PC 上的文件加载新固件等。 
在此页面上，还可以加载建立安全 VPN 连接所需的证书。

固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

组态文件

说明

组态文件和 Trial 模式/自动保存

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在 Trial 模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“系统 > 组态”(System > Configuration) WBM 页面中使用“写入启动组态”(Write Startup 
Config) 按钮可将更改保存在组态文件中。

CLI 脚本文件

可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

用于保存和加载文件的 CLI 命令不能使用 CLI 脚本文件 (Script) 来执行。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。
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要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“系统 > 加载和保存 > 密码”(System > Load&Save > Passwords) 下分配

密码。

可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。

说明

该页面包含以下框：

• SFTP 服务器地址 (SFTP Server Address)
输入要与其交换数据的 SFTP 服务器的 IP 地址或 FQDN。

• SFTP 服务器端口 (SFTP Server Port)
输入要用于处理数据交换的 SFTP 服务器端口。如有必要，可以将默认值 22 更改为适合

您需要的值。

• SFTP 用户 (SFTP User)
输入要访问 SFTP 服务器的用户。这里假设已在 SFTP 服务器中创建具有相应权限的用户。 
名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 250 个字符之间。

– 不能包含以下字符：§ ? " ; :
也不能包含 Space 和 Delete 字符。

• SFTP 密码 (SFTP Password)
输入用户的密码。

• SFTP 密码确认 (SFTP Password Confirmation)
确认密码。
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该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示文件类型。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。

• 文件名 (Filename)
在此为每种文件类型预设一个文件名。

说明

更改文件名

可以更改此列中预设的文件名。单击“设置值”(Set Values) 按钮后，更改后的文件名会保

存在设备上，并且还可用于命令行接口。

• 操作 (Actions)
选择所需操作。可供选择的选项取决于所选文件类型，例如，只能保存日志文件。

可能的操作包括：

– 保存文件 (Save file)
通过该选项将文件保存到 SFTP 服务器上。

– 加载文件 (Load file)
通过该选项加载 SFTP 服务器中的文件，例如建立安全连接所需的证书。

密码

文件的密码

有些文件的访问受密码保护。例如，为了能够使用 HTTPS 证书，需要在 WBM 页面上指定相

应的密码。

说明

该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示文件类型。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。

• 设置 (Setting)
• 启用后，将使用文件。只有在组态了密码的情况下才能启用。
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• 密码 (Password)
输入文件的密码。 

• 密码确认 (Password Confirmation)
确认新密码。

• 状态 (Status)
显示密码是否与设备的文件相对应。

– Valid
“Enabled”复选框已选中且密码与文件匹配。

– Invalid
“Enabled”复选框已选中，但密码与文件不匹配或者尚未加载文件。

– “-”
无法评估密码或者尚未使用密码。未选中“Enabled”复选框。

– Required
必须提供密码才能加载或保存。

事件

组态

选择系统事件   
在此页面上，可指定记录哪些系统事件以及记录方式。 
下列消息要始终输入到事件日志表中，且无法取消选择：

• 更改管理员密码

• 启动设备

• 设备的运行状态，例如，是否已插入 PLUG
• 尚未处理的错误的状态

若使用 SCALANCE S615，还可将这些消息发送到 Syslog 服务器。为此，请选中“System 
General Logs”事件对应的“Syslog”复选框。
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说明

表 1 包含以下列：

• All Events 
说明设置对于表 2 的所有事件都有效。

• E-mail / Trap / Log Table / Syslog / Fault / Digital Output / VPN Tunnel / Cloud 
Connector (S615) / Firewall
启用或禁用所有事件的所需通知类型。如果选中“No Change”，则表 2 中相应列的条目保

持不变。

• Copy To Table
如果单击此按钮，将为表 2 的所有事件应用此设置。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

766 编程和操作手册, 11/2022



表 2 包含以下列：

• Event
“Event”列包含以下值：

– Cold/Warm Start
用户打开或重启设备。在设备的故障存储器中，生成新条目，其中包含所执行的重启

的类型。

– Link Change  
仅当对接口状态进行监视和更改时才会发生该事件，请参阅“System > Fault Monitoring 
> Link Change”。

– Authentication Failure
当试图用错误的密码访问时会发生该事件。

– Power Change
仅当对电源线路 1 和 2 进行监视时才会发生该事件。这表示线路 1 或线路 2 发生了变

化。请参见“System > Fault Monitoring > Power Supply”。
– Fault State Change

如果也要由故障 LED“F”发出的信号指示故障，必须为“Digital Out”启用“Fault State 
Change”。在这种情况下，当发生内部错误并关闭数字量输入时，故障 LED“F”就会亮

起。

– Security Logs
如果将 IPsec 方法用于 VPN 或启用 SINEMA RC 连接，则会在安全日志中输入条目。

– Firewall Logs
每次应用单独的防火墙规则时，都会在防火墙日志中进行记录。为此，必须针对各种

防火墙功能启用“日志”功能。

– DDNS Client Logs
DDNS 客户端将分配的 IP 地址与在 DDNS 提供商方面注册的主机名同步时，会发生此

类事件。

– Digital Input
数字量输入状态变化时，该事件发生。

– System Connection Status (S615)
连接状态已更改。

– System General Logs (S615) 
连接建立，对组态进行的更改。

– Digital In
数字量输入状态变化时，该事件发生。

– VPN Tunnel
VPN（IPsec、OpenVPN、SINEMA RC）的状态变化时，该事件发生。

– NTP (secure)
安全 NTP 服务器状态发生变化时，该事件发生。

– Configuration Change
当设备组态发生更改时会发生此事件。 
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– Service Information
对于某些事件，即使没有组态，也可以在日志表中进行输入。对于这些事件，用户可

以在此组态其它后续操作（电子邮件、陷阱、系统日志）。

– Connection Check (S615)
在监视连接时会发生此事件，请参见“System > Connection Check”。

– TCP Event Log (S615)
设备已接收到 TCP 数据包。前提是“TCP Event”功能已启用。

• E-mail
设备发送电子邮件。仅当已设置 SMTP 服务器并已启用“SMTP Client”功能时，该类型才可

用。

• Trap
设备发送 SNMP 陷阱。仅当已在“System > Configuration”中启用“SNMPv1 Traps”时，该功

能才可用。

• Log Table
设备在事件日志表中写入一个条目，请参见“Information > Log Table”。

• Syslog
设备将一个条目写入系统日志服务器。仅当已设置系统日志服务器并已启用“Syslog client”
功能时，该功能才可用。

• Fault
设备触发故障。故障 LED 亮起

• Digital Out
控制数字量输出或发出状态变化信号（通过“DO”LED）。默认情况下，数字量输出关闭。

为数字量输出激活至少一个事件时，将打开数字量输出。该输出也不再自动连接到故障 
LED。在“Fault State Change”下，连接数字量输出与故障 LED。

• VPN Tunnel
控制到 VPN 连接（IPsec、OpenVPN、SINEMA RC）的事件转发。只要事件存在，VPN 连
接就会切换到激活状态。

• Cloud Connector (S615) 
控制到 TIA Portal 云连接器通信的事件转发。只要事件存在，通信连接就会处于激活状态。

• Firewall
控制用户自定义规则集的应用。这需要在“Security > Firewall > ”下将规则集分配给数字量

输入。

严重程度过滤器 (Severity Filters)
在此页面上组态决定系统事件通知发送方式的严重程度。
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说明

该表格包括以下列：

•  客户端类型 (Client Type)
选择要设置的客户端类型：

– 电子邮件 (E-mail)
通过电子邮件发送系统事件消息。

– 日志表 (Log Table)
在日志表中输入系统事件。

– Syslog
在 Syslog 文件中输入系统事件。

• Severity
选择所需级别。可能的设置如下：

– Info
发送或记录所有级别的消息。

– Warning
发送或记录此级别和“严重”级别的消息。

– Critical
仅发送或记录此级别的消息。

SMTP 客户端

常规

通过电子邮件进行网络监视

如果发生事件，设备可自动向维修技工等人员发送电子邮件。该电子邮件包含发送设备的标

识、以普通文本描述的原因以及时间戳。这样便可基于电子邮件系统使用很少的节点为网络

建立集中式网络监视。

必须在事件中启用“电子邮件”(E-mail) 设置以便发送电子邮件。可发送的消息取决于设置的

严重程度。在“接收方”(Recipient) 选项卡中组态关联的电子邮件地址，测试期间或发生故

障时，设备会将电子邮件发送到该地址。
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发送电子邮件的要求

• 在“系统 >事件 > 组态”(System > Events > Configuration) 中，已针对相关事件激活“电

子邮件”(E-mail)。 
• 所需严重程度是在“系统 > 事件 > 严重等级”(System > Events > Severity level) 下组态

的。 
• “系统 > SMTP 客户端 > 接收方”(System > SMTP Client > Recipient) 下至少存在一个条目，

且“发送”(Send) 设置已激活。

说明

该页面包含以下框：

• SMTP 客户端 (SMTP Client)
启用或禁用 SMTP 客户端。

• SMTP 服务器地址 (SMTP Server Address)
输入 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全限定域名）。

该表包含以下列：

• Status
指定是否要使用该 SMTP 服务器。

• SMTP 服务器地址 (SMTP Server Address)
显示 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全限定域名）。

• 发送方电子邮件地址 (Sender Email Address)
输入在电子邮件中指定的发送方电子邮件地址。 

• 用户名 (User Name)
如有必要，可输入用于在 SMTP 服务器上进行验证的用户名。

• 密码 (Password)
如有必要，可输入用于在 SMTP 服务器上进行验证的密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入密码。

• 端口 (Port)
输入可用来访问 SMTP 服务器的端口。

出厂设置： 
– 25（无）

– 465（SSL/TLS 和 StartTLS）
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• 安全性 (Security)
指定将电子邮件从设备传送到 SMTP 服务器时是否加密。仅当 SMTP 服务器支持所选设置

时才可实现。  

说明

双因素验证 (2FA)
不支持双因素验证。 

– SSL/TLS
– StartTLS 
– 无 (None)

电子邮件以未加密形式传送。

• 测试 (Test) （仅在线时可用）

向组态的接收方发送一封测试电子邮件。

• 测试结果 (Test result)（仅在线时可用）

显示电子邮件是否发送成功。如果发送不成功，消息中会包含可能的原因。 

接收人 (Recipient)
在此页面上指定发生事件时电子邮件的接收方。 

说明

该页面包含以下框：

• SMTP 服务器 (SMTP Server)
指定发送电子邮件所使用的 SMTP 服务器。 

• SMTP 收件方的电子邮件地址 (Email address of the SMTP recipient)
输入设备会将电子邮件发送到的电子邮件地址。

该表包含以下列：

• SMTP 服务器 (SMTP Server)
显示与条目相关的 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全

限定域名）。

• 发送 (Send)
当启用时，设备将向此接收方发送一封电子邮件。 

• SMTP 收件方的电子邮件地址 (Email address of the SMTP recipient)
显示电子邮件地址，发生故障时，设备会将电子邮件发送到该地址。
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SNMP

常规

SNMP 组态

在该页面对 SNMP 进行基本设置。根据希望应用的功能启用相应的复选框。

说明

该页面包含以下框：

• SNMP
从下拉列表中选择 SNMP 协议。可能的设置如下：

– “-”（已禁用）

已禁用 SNMP。
– SNMPv1/v2c/v3

支持 SNMPv1/v2c/v3。

说明

注意版本 1 和 2c 的 SNMP 不包含任何安全机制。

– SNMPv3
仅支持 SNMPv3。

• SNMPv1/v2c 只读 (SNMPv1/v2c Read-Only)
如果启用此选项，则 SNMPv1/v2c 仅可读取 SNMP 变量。

说明

团体字符串

由于安全考虑，请勿使用标准值“public”或“private”。请在初始安装之后更改团体字符串。

建议团体字符串的 小长度为 6 个字符。

出于安全原因，只能通过 SNMPv1/v2c Read Community String 对 SNMPCommunityMIB 
的对象进行有限访问。通过 SNMPv1/v2c Read/Write Community String，可以对 
SNMPCommunityMIB 进行完全访问。

• SNMPv1/v2c Read Community String
输入框输入 SNMP 协议的读访问团体字符串。

• SNMPv1/v2c Read/Write Community String
输入 SNMP 协议的读写访问团体字符串。
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• SNMPv3 用户移植 (SNMPv3 User Migration)
– 已启用

如果启用该功能，会生成一个可移植的 SNMP 引擎 ID。可以将已组态的 SNMPv3 用户

传送至不同的设备。

如果启用该功能并将设备的组态加载到另一个设备，将保留组态的 SNMPv3 用户。

– 已禁用

如果禁用该功能，会生成一个设备特定的 SNMP 引擎 ID。要生成此 ID，需要使用设备

的代理 MAC 地址。不得将此 SNMP 用户组态传送至其它设备。

如果将设备的组态加载到另一个设备，将删除所有组态的 SNMPv3 用户。

• SNMP 引擎 ID (SNMP Engine ID)
显示 SNMP 引擎 ID。

• SNMP 代理侦听端口 (SNMP Agent Listen Port)
指定 SNMP 代理等待 SNMP 查询所使用的端口。标准端口 161 为默认端口。 
可以选择输入标准端口 162 或 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围内的端口号。

SNMPv3 访问

安全设置和权限分配

SNMP 版本 3 允许在协议级分配权限，以及身份验证和加密。安全等级和读/写权限按照组

来定义。这些设置会自动应用到组内的每个成员。

说明

可为组分配不同安全等级的不同访问权限。如果没有为某一安全等级定义访问权限，对于使

用该安全等级的组的成员来说，不能对设备进行访问。
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说明

该页面包含以下框：

• Group Name
选择组的名称。

• Security Level
选择要为其定义组访问权限的安全等级（身份验证、加密）：   
– No Auth/no Priv.

未启用验证/未启用加密。

– Auth/no Priv.
已启用验证/未启用加密。

– Auth/Priv.
已启用验证/已启用加密。

该表包括以下列：

• Select
选择要删除的行。

• Group Name
显示定义的组名称。

说明

指定了组名称和安全等级之后，在组创建之后再无法对其进行修改。如果要更改组名称

或安全等级，将必须删除该组并重新创建，然后重新指定新名称。

• Security Level
显示组态的安全等级。

• Read View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以对具有指定 Security Level 的组成员分配读访问权限。

• Write View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以对具有指定 Security Level 的组成员分配写访问权限。

说明

要实现写访问，还需启用读访问。

• Notify View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以供具有已定义安全等级的组成员在进行 SNMP 通知时使用。
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SNMPv3 视图

SNMPv3 视图的组态

在此页面中组态 SNMP 视图的参数。

说明

控制 SNMPv1 和 SNMPv2c 访问

在内部使用预组态的 SIMATICNETRD 和 SIMATICNETWR 视图控制 SNMPv1 和 SNMPv2c 访
问。如果删除或更改这些视图，会直接影响 SNMPv1 和 SNMPv2c 访问。

说明

该页面包含以下框：

• 视图名称 (View Name)
选择要组态的视图名称。始终需要将 SNMPv3 视图分配给 SNMPv3 访问。因此，需要在

“SNMP Access”选项卡的表中输入新的 SNMPv3 视图。

• MIB 树 (MIB Tree)
选择将用于 SNMPv3 视图的 MIB 区域的 Object Identifier (OID)。可用选项如下：

– iso
– std
– member-body
– org
– mgmt
– private
– snmpV2
下拉列表仅包含常用的 OID。如果需要使用未列出的特定 OID 的组态，可通过 CLI 使
用 snmp view 命令进行组态。该 OID 随后会显示在 WBM 的概览表中。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 视图名称 (View Name)
SNMPv3 视图的名称。
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• MIB 树 (MIB Tree)
SNMPv3 视图的 MIB 区域的 OID。

• 视图类型 (View Type)
可用选项如下：

– 包含 (Included)
MIB OID 及其下级节点是 SNMPv3 视图的组成部分。可以访问相应的 MIB 对象。

– 排除 (Excluded)
MIB OID 及其下级节点不是 SNMPv3 视图的组成部分。不能访问相应的 MIB 对象。

SNMPv3 用户与组的映射

组成员的组态

在该 WBM 页面上将用户分配给 SNMPv3 组。每个用户只能是一个组的成员。

说明

该页面包含以下框：

• 组名称 (Group Name)
输入将分配给该用户的组。

• 用户名 (User Name)
选择要成为指定组成员的用户。下拉列表仅包含尚未分配给组的用户。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 组名称 (Group Name)
显示 SNMPv3 组。如果尚未为组定义访问权限，只能稍后再更改组名称。

• 用户名 (User Name)
显示属于该组成员的用户。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

776 编程和操作手册, 11/2022



SNMPv3 用户

用户特定的安全设置   
在此页面上，可以创建新的 SNMPv3 用户以及修改或删除现有用户。基于用户的安全模型采

用用户名概念；换言之，所有帧中都会加入用户 ID。发送方和接收方均会检查此用户名和

适用的安全设置。

说明

该页面包含以下框：

• 用户名 (User Name)
输入可自由选择的用户名。输入相关数据之后，不可以再修改该名称。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 用户名 (User Name)
显示已创建的用户。

• 验证协议 (Authentication Protocol)
指定验证协议以为其存储密码。

可使用以下设置：

– 无 (None)
– MD5
– SHA

• 加密协议 (Encryption Protocol)
指定加密协议以为其存储密码。此下拉列表仅在已选择验证协议后方可启用。

可使用以下设置：

– 无 (None)
– DES
– AES
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• 身份验证密码 (Authentication Password)
在第一个输入框中输入身份验证密码。该密码必须至少 1 个字符， 多 32 个字符。

说明

密码的长度

作为实现 优安全性的重要举措，我们建议，密码的 小长度为 6 个字符，且应包含特

殊字符、大/小写字母和数字。 

• 验证确认密码 (Authentication Password Confirmation)
重复输入以确认密码。 

• 隐私密码 (Privacy Password)
输入加密密码。该密码必须至少 1 个字符， 多 32 个字符。

说明

密码的长度

作为实现 优安全性的重要举措，我们建议，密码的 小长度为 6 个字符，且应包含特

殊字符、大/小写字母和数字。 

• 隐私密码确认 (Privacy Password Confirmation)
再次输入加密密码以进行确认。

通知

如果发生报警事件，设备 多可同时向十个不同的管理站发送 SNMP 通知（陷阱和通知信

息）。仅对“事件”(Events) 菜单中指定的事件发送通知。

说明

该页面包含以下框：

• SNMPv1 陷阱 (SNMPv1 Traps)
启用或禁用 SNMPv1 陷阱的发送。此设置将影响 SNMPv1 陷阱的所有接收方，对 
SNMPv2c 和 SNMPv3 通知的接收方无影响。

• SNMPv1/v2c Trap Community String
输入用于发送 SNMPv1/v2c 通知的团体字符串。

• SNMPv3 通知用户 (SNMPv3 Notify User)
选择接收 SNMPv3 通知的用户。
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• SNMPv3 通知安全等级 (SNMPv3 Notify Security Level)
选择要用于 SNMPv3 通知的安全等级（验证、加密）。为此，必须组要用户和访问权限。

可用选项如下：

– 无验证/无加密 (no Auth/no Priv)
未启用验证/未启用加密。

– 验证/无加密 (Auth/no Priv)
已启用验证/未启用加密。

– 验证/加密 (Auth/Priv)
已启用验证/已启用加密。

• 通知接收方类型 (Notification Receiver Type)
接收方类型指定 SNMP 版本和通知类型。SNMP Inform 通知必须由接收方确认，SNMP 陷
阱则无需如此。可用选项如下：

– SNMPv1 Trap
– SNMPv2c Trap
– SNMPv2c Inform
– SNMPv3 Trap
– SNMPv3 Inform

• 通知接收方地址 (Notification Receiver Address)
输入设备发送 SNMP 通知的接收方站 IP 地址。 多可指定十个不同的接收方。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 通知接收方地址 (Notification Receiver Address)
如有必要，请更改站的 IP 操作数地址。

• 通知接收方类型 (Notification Receiver Type)
显示指定的接收方类型。

• SNMP 引擎 ID (SNMP Engine ID)
要为其发送 SNMPv3 Inform 通知的 SNMP 引擎的 ID。只能为接收方类型“SNMPv3 Inform”
组态此参数。

• 通知 (Notification)
启用或禁用 SNMP 通知的发送。已输入但未选择的工作站不会接收 SNMP 通知。

说明

如果表行呈灰显，则表示相应通知已通过 CLI 组态，因此只能通过 CLI 删除。
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系统时间

概述

可以采用不同的方法来设置设备的系统时间。 每次只能采用一种方法。

激活一种方法后，将自动禁止之前激活的方法。 

手动设置

手动设置系统时间

在此页面上设置系统的日期和时间。要使用此设置，请启用“手动设置时间”(Time 
Manually)。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该页面包含以下框：

• 手动设置时间 (Time Manually)
启用手动时间设置。如果启用该选项，则可以编辑“System Time”输入框。  

• 系统时间 (System Time)
按“MM/DD/YYYY HH:MM:SS”格式输入日期和时间。

重启之后，时钟从 01/01/2000 00:00:00 开始。

• 使用 PC 时间 (Use PC Time)
单击该按钮以使用 PC 的时间设置。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)
显示上一次发生时钟同步的时间。如果无法进行时钟同步，该框会显示“Date/time not 
set”。
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• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)
显示上次时钟同步的执行方式。

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

• 夏令时 (DST) (Daylight Saving Time (DST))
显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。您可在 WBM 选择区域的顶部看到当前

系统时间。

当前时间（包括夏令时）显示在“系统时间”(System Time) 框中。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。

DST 概述

夏令时切换

在此页面中，您可以创建新的夏令时切换条目。该表显示了现有条目的概览。

说明

该表包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• DST 编号 (DST No.)
显示条目编号。

如果创建新的条目，会创建一个带有唯一编号的新行。 
• 名称 (Name)

显示条目名称。
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• 年 (Year)
显示条目的创建年份。

• 起始日期 (Start Date)
显示夏令时的起始月、日和时间。 

• 结束日期 (End Date)
显示夏令时的结束月、日和时间。

• 重复日期

输入“Rule”类型后，激活了夏令时的周期将以周、日、月和时钟的形式显示。输入“日

期”(Date) 类型后，将显示“-”。
• 状态 (State)

显示条目的状态：

– 已启用 (Enabled)
条目已正确创建。 

– 无效 (Invalid)
新建条目，但起始和结束日期完全相同。

• 类型 (Type)
显示如何进行夏令时切换：

– 日期 (Date)
输入固定日期作为夏令时切换的时间。 

– 重复 (Recurring)
定义夏令时切换的规则。

DST 组态

组态夏令时切换

在此页面中，您可以组态夏令时切换条目。切换到夏令时或标准时间后，可以按当地时区正

确设置系统时间。可定义夏令时切换规则，也可指定固定日期。

说明

说明

此页面包含的内容取决于您在“类型”(Type) 框中做出的选择。

始终都会显示“DST 编号”(DST No.)、“类型”(Type) 和“名称”(Name) 框。
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• DST 编号 (DST No.)
选择条目的类型。

• 类型 (Type)
选择夏令时切换方式： 
– 日期 (Date)

您可以设置固定日期作为夏令时切换的时间。此设置适用于没有夏令时切换管理规则

的地区。

– 重复 (Recurring)
可以定义夏令时切换的规则。此设置适用于夏令时起始和结束日期始终为特定工作日

的地区。

• 名称 (Name)
输入条目名称。名称 长为 16 个字符。

选择“日期”(Date) 时的设置

可设置夏令时开始和结束的固定日期。

• 年 (Year)
输入夏令时切换的年份。

• 起始日期 (Start Date)
输入以下值作为夏令时的起点：

– 日 (Day)
指定日期。

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

• 结束日期 (End Date)
输入以下值作为夏令时的终点：

– 日 (Day)
指定日期。

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。
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选择“重复”(Recurring) 时的设置

可以创建夏令时切换规则。

• 起始日期 (Start Date)
输入以下值作为夏令时的起点：

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

– 周 (Week)
指定周。

可以选择一个月中的第 1 周到第 4 周或 后一周。

– 工作日 (Weekday)
指定工作日。

• 结束日期 (End Date)
输入以下值作为夏令时的终点：

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

– 周 (Week)
指定周。

可以选择一个月中的第 1 周到第 4 周或 后一周。

– 工作日 (Weekday)
指定工作日。

SNTP 客户端

可以采用多种方法设置设备的系统时间。每次只能采用一种方法。激活一种方法后，将自动

禁止之前激活的方法。

SNTP（Simple Network Time Protocol，简单网络时间协议）用于在网络中同步时间。SNTP 
服务器在网络中发送适当的帧。

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。
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说明

• SNTP 客户端 (SNTP Client)
使用 SNTP 启用或禁用自动时钟同步。

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示由设备接收的当前日期和当前标准时间。如果指定了时区，则会相应调整时间信息。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)（仅在线时可用）

显示上一次发生时钟同步的时间。

• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)（仅在线时可用）

显示上次时钟同步的执行方式。可能的方法有：

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

• 时区 (Time Zone)
以“+/- HH:MM”的格式输入所使用的时区。时区与 UTC 标准世界时间相关。

相应调整“当前系统时间”(Current System Time) 框中的时间。

• 夏令时 (Daylight Saving Time)（仅在线时可用）

显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。可在 WBM 选择区域的右上角查看当前

系统时间。

设置的时间继续在“系统时间”(System Time) 框中显示。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。
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• SNTP 模式 (SNTP Mode)
选择同步模式。可以使用下列同步类型：

– Poll
如果选择该协议类型，则会显示输入框“SNTP 服务器地址”(SNTP Server Address)、
“SNTP 服务器端口”(SNTP Server Port) 和“轮询间隔[s]”(Poll Interval[s])，以便进一步

进行组态。若使用该同步类型，设备会激活，并向 SNTP 服务器发送时间查询。

– Listen
若使用该同步类型，设备不会激活，但会接收传递时钟的 SNTP 帧。

启用“安全 > 防火墙 > 预定义 IPv4 规则”(Security > Firewall > Pre-defined IPv4 rules) 
下的条目“系统时间”(System Time)。

• 轮询间隔 [s] (Poll Interval[s])
输入两次查询的时间间隔。在此框中输入查询间隔的秒数值。可能的值介于 16 到 16284 
秒之间。

• SMTP 服务器地址 (SMTP Server Address)
输入 SNTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（完全限定域名，Fully Qualified Domain Name）。

• SNTP 服务器端口 (SNTP Server Port)
输入 SNTP 服务器的端口。

可用端口如下：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
仅适用于 S615：该表格包括以下列：

• SMTP 服务器地址 (SMTP Server Address)
显示 SMTP 服务器的 IP 地址、FQDN（完全限定域名）或主机名。

• SNTP 服务器端口 (SNTP Server Port) 
输入 SNTP 服务器的端口。

可能的端口包括：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
• 主 (Primary)

为第一个创建的 SNTP 服务器设置此复选标记。如果已创建多个 SNTP 服务器，将首先查

询主服务器。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

786 编程和操作手册, 11/2022



NTP 客户端

如果需要使用 NTP 进行时钟同步，可以在此做相关设置。

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。

说明

• NTP 客户端 (NTP Client)
启用后，设备将接收 NTP 服务器的系统时间。

• 仅限 NTP 客户端（安全）(NTP Client only (secure))
启用后，设备将接收安全 NTP 服务器的系统时间。该设置适用于所有服务器条目。

要启用安全 NTP 客户端，必须对用于验证的参数（密钥 ID、散列算法和密钥）进行组态。

安全 NTP 服务器上必须具有这些条目。

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示由设备接收的当前日期和当前标准时间。如果指定了时区，则会相应调整时间信息。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)（仅在线时可用）

显示上一次发生时钟同步的时间。

• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)（仅在线时可用）

显示上次时钟同步的执行方式。可能的方法有：

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

• 时区 (Time Zone)
以“+/- HH:MM”的格式输入所使用的时区。时区与 UTC 标准世界时间相关。

相应调整“当前系统时间”(Current System Time) 框中的时间。
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• 夏令时 (Daylight Saving Time)（仅在线时可用）

显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。可在 WBM 选择区域的右上角查看当前

系统时间。

设置的时间继续在“系统时间”(System Time) 框中显示。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。

• NTP 服务器索引 (NTP Server Index)
选择 NTP 服务器的索引。首先查询索引 低的服务器。

• NTP 服务器地址 (NTP Server Address)
输入 NTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（完全限定域名）。 

• NTP 服务器端口 (NTP Server Port)
输入 NTP 服务器的端口。

可能的端口包括：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
• 轮询间隔 (Poll Interval)

指定两次查询的时间间隔。间隔约达，设备时间的准确性越低。可能的值介于 64 到 
2592000 秒（30 天）之间。

• 密钥 ID (Key ID)
输入验证密钥的 ID。 

• 散列算法 (Hash Algorithm)
指定验证密钥的格式。 

• 密钥 (Key)
输入验证密钥。密钥长度取决于散列算法。

– DES：8 个 ASCII 字符

– MD5：16 – 128 个 ASCII 字符

– SHA1：20 – 128 个 ASCII 字符

• 密钥确认 (Key Confirmation)
重复输入验证密钥。
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SIMATIC 时间客户端

通过 SIMATIC 时间客户端设置时间

在此页面上，可以使用“SIMATIC Time Client”组态时间同步。

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。

说明

• SIMATIC Time Client
选中此复选框可启用设备作为 SIMATIC 时间客户端。

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示当前系统时间。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)（仅在线时可用）

显示上一次发生时钟同步的时间。
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• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)（仅在线时可用）

显示上次时钟同步的执行方式。可能的方法有：

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

– PTP
使用 PTP 自动进行时钟同步

• 夏令时 (Daylight Saving Time)（仅在线时可用）

显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。可在 WBM 选择区域的右上角查看当前

系统时间。

设置的时间继续在“系统时间”(System Time) 框中显示。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。

NTP 服务器

在此页面上，可将设备组态为 NTP 服务器。其他设备可以通过此 NTP 服务器调用当前时间。

这意味着所提供的设备独立于与外部时间服务器的连接。

要求

要接收 NTP 帧，请启用“安全”(Security) >“防火墙”(Firewall) >“预定义 IPv4 规
则”(Predefined IPv4 rules) 下的条目“系统时间”(System Time)。

说明   
该页面包含以下框：

• NTP 服务器 (NTP Server)
启用或禁用 NTP 服务器服务。
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说明

在“Listen” SNTP 模式下的 SNTP 客户端和 NTP 服务器不能同时启用。

表 1 包含以下列

• 所有接口 (At all interfaces)
说明设置对于表 2 的所有接口都有效。

• 侦听 (Listen)
在此下拉列表中，选择适用于所有接口的设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 
中相应列的条目保持不变。

• 复制到表格 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有接口应用此设置。

表 2 包含以下列

• 接口 (Interface)
通过此接口，可使用 NTP 传输时间。

• 侦听 (Listen)
启用后，其他设备可通过此接口调用时间。 

• 服务器端口 (Server Port)
输入 NTP 服务器的端口。

可能的端口包括：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
• 安全 (Secure)

启用此项后，NTP 服务器变为“NTP（安全）”类型的 NTP 服务器。

以下列仅与“NTP（安全）”相关。否则，这些框不能编辑：

• 密钥 ID (Key ID)
输入验证密钥的 ID。 

• 散列算法 (Hash Algorithm)
指定验证密钥的格式。
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• 密钥 (Key)
输入验证密钥。密钥长度取决于散列算法。

– DES：8 个 ASCII 字符

– MD5：16 – 128 个 ASCII 字符

– SHA1：20 – 128 个 ASCII 字符

• 密钥确认 (Key Confirmation)
重复输入验证密钥。

自动注销

在该页面，设置在用户不活动后自动从 WBM 或 CLI 注销所需经过的时间。

如果您已自动注销，需要重新登录。

说明

不从 CLI 自动注销

如果在设置时间后未终止连接，请检查 Telnet 客户端上“保持连接”的设置。 
如果“保持连接”间隔时间短于所组态的时间，则即使未传输任何用户数据也将保持连接。

例如，您为自动注销设置了 300 秒，为“保持连接”功能设置了 120 秒。在这种情况下，每 
120 秒发送一次数据包，以保持连接。 
• 禁用保持连接机制（间隔时间 = 0）

或

• 将时间间隔设置得足够高，以便保证在不传送数据时终止下级连接。

说明

• Web Based Management
以秒为单位输入自动从 WBM 注销的时间。如果输入值 0，则禁用自动注销。

• CLI (TELNET, SSH) 
以秒为单位输入自动从 CLI 注销的时间。如果输入值 0，则禁用自动注销。
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按钮

SCALANCE S615 功能

SET 按钮用于：

• 重启

• 加载新固件

• 复位为出厂设置

有关功能的详细说明，请参见设备操作说明。

可在此页面中限制该按钮的功能。

SCALANCE S615 说明

可用功能包括：

• 重启/恢复出厂默认设置 (Restart/Restore Factory Defaults)
禁用时，SET 按钮不能用于重启或恢复出厂默认设置。 

小心

启动期间，按钮功能“重启/恢复出厂默认设置”(Restart/Restore Factory Defaults) 处
于激活状态

如果在组态中禁用此功能，则仅将在运行期间禁用。重启（例如断电后重启）时，在组

态加载前此功能将处于激活状态，因而设备可能无意间被复位为出厂设置。这可能导致

网络运行意外中断，因为设备需要进行重新组态。另外，插入的 PLUG 也会被删除并恢

复至出厂时的状态。

SCALANCE SC63x-2C/SC64x-2C 功能

SET 按钮用于：

• 复位为出厂设置；

• 定义故障屏蔽和 LED 显示。

有关功能的详细说明，请参见设备操作说明。

可在此页面中限制该按钮的功能。
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SCALANCE SC63x-2C/SC64x-2C 说明

可用功能包括：

• 恢复出厂默认设置 (Restore Factory Defaults)
禁用时，SET 按钮不能用于恢复出厂默认设置。 

小心

启动期间，按钮功能“恢复出厂默认设置”处于激活状态

如果在组态中禁用此功能，则仅将在运行期间禁用。重启（例如断电后重启）时，在组

态加载前此功能将处于激活状态，因而设备可能无意间被复位为出厂设置。这可能导致

网络运行意外中断，因为设备需要进行重新组态。另外，插入的 PLUG 也会被删除并恢

复至出厂时的状态。

• 设置故障屏蔽 (Set Fault Mask)
启用或禁用“选择/设置”(SELECT/SET) 按钮的“通过 LED 显示定义故障屏蔽”功能。

Syslog 客户端

系统事件代理

按照 RFC 3164，Syslog 用于在 IP 网络中通过 UDP 传送简短的未加密文本消息。这需要一个 
Syslog 服务器。

发送日志条目的要求

• 已在设备上启用 Syslog 功能。

• 在“系统 > 事件 > 组态”(System > Events > Configuration) 中，已针对相关事件激活

“Syslog”。
• 接收日志条目的网络中存在 Syslog 服务器。由于这是一个 UDP 连接，因此不会向发送方

发送确认。

• 在设备上输入了 Syslog 服务器的 IP 地址和 FQDN。
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说明

该页面包含以下框：

• Syslog 客户端 (Syslog Client)
启用或禁用 Syslog 功能。

• Syslog 服务器地址 (Syslog Server Address)
输入 Syslog 服务器的 IP 地址或 FQDN（完全限定域名，Fully Qualified Domain Name）。

该表包含以下列：

• Syslog 服务器地址 (Syslog Server Address)
显示 Syslog 服务器的 IP 地址或 FQDN（完全限定域名，Fully Qualified Domain Name）。

• 服务器端口 (Server Port)
输入要使用的 Syslog 服务器端口。

• TLS
– 已启用

基于 TCP 以 TLS 加密形式发送 Syslog 消息。 
– 已禁用

基于 UDP 以非加密形式发送 Syslog 消息。 

端口

概述 (SC-600)
此页面显示设备所有端口的数据传送组态。无法对该页面上的任何内容进行组态。   

说明

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示可组态端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 端口名称 (Port name)
显示端口的名称。

• 端口类型 (Port type)（仅限路由）

显示端口类型。可能的类型如下：

– 交换机端口 VLAN 混合 (Switch Port VLAN Hybrid)
– 交换机端口 VLAN 主干 (Switch Port VLAN Trunk)
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• 组合端口介质类型 (Combo Port Media Type)（仅在线时可用）

此列包含一个仅适用于组合端口的值。

显示组合端口的模式：

– auto
– rj45
– sfp

• 状态 (Status)
显示端口是开启还是关闭状态。数据通信只能通过已启用的端口。

• 运行状态 (Operational State)（仅在线时可用）

显示当前运行状态。运行状态取决于已组态的“状态”(Status) 和“链接”(Link)。可用选

项如下：

– “有效”(Up)
已将端口的状态组态为“启用”(enabled)，且端口与网络之间存在有效的连接。

– “无效”(Down)
已将端口的状态组态为“禁用”(disabled) 或“链路中断”(Link down)，或者端口不存

在连接。

• 模式 (Mode)（仅在线时可用）

显示端口的传输参数。

• MTU （ 大传输单元）(MTU (Maximum Transmission Unit))
显示数据包大小。

• 协商 (Negotiation)
显示自动组态是启用还是禁用状态。

• 流控制类型 (Flow Ctrl.Type)
显示此端口的流控制是启用还是禁用状态。

• 流量控制 (Flow Ctrl.)
显示此端口上的流控制是否正常工作。
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• MAC 地址 (MAC Address)（仅在线时可用）

显示端口的 MAC 地址。

• 阻止原因 (Blocked by) （仅在线时可用）

显示端口之所以处于“受阻”状态的原因：

– -
端口未被阻止。

– Admin down
已将端口状态组态为“disabled”，请参见“System > Ports > Configuration”(系统 > 端口 > 
组态)。

– Link down
已将端口状态组态为“enabled”，但没有任何连接，请参见“System > Ports > 
Configuration”(系统 > 端口 > 组态)。

– Power down
已将端口状态组态为“Link down”(链路中断)，请参见“System > Ports > 
Configuration”(系统 > 端口 > 组态)。

传输参数与组合端口的偏差显示

在连接状态为“中断”(down) 的情况下，所显示的传输参数与组合端口的实际值不匹配。在

连接状态为“接通”(up) 的情况下，显示正确值。

初始状态

通过以下设置将可插拔收发器插入组合端口：

• 组合端口介质类型：auto
• 状态：启用 (enabled)
• 链路：中断 (down)
显示传输参数

使用 100 Mbps 的可插拔收发器

• 实际响应：模式：100M HD
• 预期响应：模式：100M FD
使用 1 Gbps 的可插拔收发器

• 实际响应：模式：1G HD
• 预期响应：模式：1G FD
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组态 (SC-600)

组态端口

通过本页面，可以组态设备的所有端口。

说明

• 端口 (Port)
从下拉列表中选择要组态的端口。 

• 状态 (Status)
指示端口处于启用还是禁用状态。

– enabled
启用端口。数据通信只能通过已启用的端口。

– disabled
禁用端口但保持连接。

说明

关闭未使用端口。

– 链路中断 (Link down)
禁用端口并且中断到伙伴设备的连接。

• 端口名称 (Port name)
在此输入端口名称。

• MAC 地址 (MAC Address)（仅在线时可用）

显示端口的 MAC 地址。

• 模式类型 (Mode Type)
在此下拉列表中，选择端口的传输速度和传输模式。如果将模式设置为“自动协商”(Auto 
negotiation)，则会自动与连接的终端设备或网络组件协商这些参数。还必须处于“自动

协商”模式下。

说明

在某个端口与伙伴端口相互通信之前，两端必须都有匹配的设置。

说明

组合端口的“模式类型”

要设置组合端口的“模式类型”，将“组合端口介质类型”(Combo Port Media Type) 改为

“rj45”。如果“组合端口介质类型”(Combo Port Media Type) 设置为“自动”(auto)，且 
RJ-45 端口已被使用，则无法设置“模式类型”。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

798 编程和操作手册, 11/2022



• 模式 (Mode)（仅在线时可用）

显示端口的传输速度和传输模式。可能的设置如下：

– 10 Mbps 全双工 (FD) 或半双工 (HD)
– 100 Mbps 全双工 (FD) 或半双工 (HD)
– 1000 Mbps（全双工）

• 协商 (Negotiation)
显示对伙伴端口连接的自动组态是处于已启用状态还是处于已禁用状态。

说明

自动协商与开启/关闭流控制

只有关闭“自动协商”(auto negotiation) 功能，才可启用或禁用流控制。之后可再次启用

该功能。

• 流控制类型 (Flow Ctrl.Type)
启用或禁用端口流量控制。

• MTU
输入数据包大小。

• 流量控制 (Flow Ctrl.)
显示此端口上的流量控制是否正常工作。

• 端口类型 (Port Type)
从下拉列表中选择端口类型。

– 交换机端口 VLAN 混合 (Switch Port VLAN Hybrid)
端口发送有标记和无标记的帧。它不会自动成为 VLAN 的成员。

– 交换机端口 VLAN 中继 (Switch-Port VLAN Trunk)
端口仅发送有标记的帧，并且自动成为所有 VLAN 的成员。
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• 组合端口介质类型

指定组合端口的模式：

– auto
如果您选择此模式，可插拔收发器端口具有更高的优先级。

插入可插拔收发器时，将立即终止 RJ-45 固定端口上的现有连接。如果未插入可插拔

收发器，则可经由 RJ-45 固定端口建立连接。

– rj45
如果您选择此模式，RJ-45 固定端口的使用与可插拔收发器端口无关。

如果插入可插拔收发器，其将禁用且电源关闭。

– sfp
如果您选择此模式，可插拔收发器端口的使用与 RJ-45 固定端口无关。

如果已建立 RJ-45 连接，将关闭 RJ-45 端口的电源，终止连接。

组合端口的出厂设置为 auto 模式。

说明

通过 PROFINET 组态实现自动调整

建立 PROFINET 连接时，将自动调整组合端口介质类型的设置：

• 如果组态可插拔收发器，则组合端口介质类型将设为“sfp”。
• 如果组态 RJ-45 固定端口，则组合端口介质类型将设为“rj45”。
为了能够实现自动调整，组合端口介质类型必须设为“auto”。
使用 WBM 或 CLI 相应地组态组合端口介质类型。

• 运行状态 (Operational State)（仅在线时可用）

显示当前运行状态。运行状态取决于已组态的“状态”(Status) 和“链接”(Link)。可用选

项如下：

– “有效”(Up)
已将端口的状态组态为“启用”(enabled)，且端口与网络之间存在有效的连接。

– “无效”(Down)
已将端口的状态组态为“禁用”(disabled) 或“链路中断”(Link down)，或者端口不存

在连接。

– 不存在 (not present)
对于模块设备，例如，当没有插入任何媒介模块时，将显示此状态。
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• 阻止原因 (Blocked by) （仅在线时可用）

• 显示端口之所以处于“受阻”状态的原因：

– -
端口未被阻止。

– Admin down
已将端口状态组态为“disabled”，请参见“System > Ports > Configuration”(系统 > 端口 > 
组态)。

– Link down
已将端口状态组态为“enabled”，但没有任何连接，请参见“System > Ports > 
Configuration”(系统 > 端口 > 组态)。

– Power down
已将端口状态组态为“Link down”(链路中断)，请参见“System > Ports > 
Configuration”(系统 > 端口 > 组态)。

更改端口组态     
单击相应的框可更改组态。

说明

光学端口始终以 大传输速度工作在全双工模式下。因此，不能对光学端口进行以下设置：

• 自动组态

• 传输速度

• 传输技术

说明

利用各个自动功能，设备可以在某个端口过载时，防止或降低对其它端口和优先级 (Class of 
Service) 的影响。这意味着即使启用流量控制，帧也可能被丢弃。

当设备接收的帧多于它可以发送的帧时（例如由于不同的传输速度），会发生端口过载。

故障监视

电源

监视电源的设置

组态是否通过消息系统监视电源。带冗余电源时，应对每个单独的进线线路分别组态监视。   
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当所监视的电源线路（电源 1 或电源 2）未通电或所施加的电压过低时，消息系统将发出故

障信号。 

说明

设备的精简版操作说明中包含允许的工作电压限值。

故障将触发信号触点，使设备上的故障 LED 亮起，并根据组态触发陷阱或事件日志表中的

条目。

选择要监视的连接名称前的复选框，启用或禁用监视功能。

Link Change

连接状态变化的故障监视组态

在此页面上组态出现网络连接状态变化时是否触发错误信息。   
如果启用连接监视，则发出错误信号 
• 当端口上应当有链路却已缺失时。

• 或者当端口上不应有链路却检测到链路时。

错误会导致信号触点触发并使设备的故障 LED 点亮。取决于组态，错误可能会触发一个陷阱、

一封电子邮件或事件日志表中的一个条目。

显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列 
显示设置对于所有端口有效。

• 设置 (Setting)
选择所需设置。可用选项如下：

– “-”（禁用）

– Up
– Down
– 无变化：表 2 中的设置保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。
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表 2 包含以下列

• 端口 (Port)
显示可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 设置 (Setting)
选择设置。可做以下选择：

– Up
当端口变为激活状态时触发错误处理。

（从“Link down”到“Link up”）
– Down

当端口变为未激活状态时触发错误处理。

（从“Link up”到“"Link down”）
– “-”（禁用）

不触发错误处理。

PLUG

组态

说明

如果与设备不存在在线连接，则只会显示“ PLUG 上的固件”(Firmware on PLUG) 复选框（见

下图）。

注意

操作期间请勿卸下或插入 C-PLUG/KEY-PLUG！

只允许在设备关闭后取出或插入 PLUG。
设备会以一秒为间隔检查是否已插入 PLUG。如果检测到 PLUG 被卸下，则会重启。如果在

设备中插入了有效 PLUG，设备会在重启后切换到预定的错误状态。

若设备先前组态了 PLUG，则该设备再无法在缺少此 PLUG 的情况下使用。为再次使用该设

备，请将设备重置为出厂设置。
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C-PLUG 组态的相关信息

此页面提供了有关 C-PLUG 上存储的组态的详细信息。还可以将 PLUG 复位为出厂默认设置

或向其中加载新内容。

说明

插入的 PLUG 组态与先前版本不兼容

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。如果此时设备中插入了 PLUG，则重启后，由于 PLUG 仍具有之前 新固件的

组态数据，因此状态为“NOT ACCEPTED”。这样，您便可以返回之前的 新固件而不丢失任

何组态数据。 
如果不再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用“System > PLUG”手动删除或重写 PLUG。

说明

该表格包括以下行：

• 状态 (State)
显示 PLUG 的状态。可能的状态包括：

– ACCEPTED
设备中存在具有有效且适当组态的 PLUG。

– NOT ACCEPTED
插入的 PLUG 上的组态无效或不兼容。

– NOT PRESENT
设备中未插入 C-PLUG 或 KEY-PLUG。

– FACTORY
PLUG 已插入，但不包含组态。如果在操作过程中对 PLUG 进行了格式化，则也会显示

此状态。

– MISSING
未插入 PLUG。将在需要许可证的设备上组态功能。

• 设备组 (Device Group)
显示先前使用该 C-PLUG 或 KEY-PLUG 的 SIMATIC NET 产品线。

• 设备类型 (Device Type)
显示先前使用该 C-PLUG 或 KEY-PLUG 的产品线的设备类型。

• 组态版本 (Configuration Revision)
组态结构的版本。此信息与设备支持的组态选项相关，而与具体的硬件配置无关。因此，

在添加或移除附加组件（模块或扩展器）时，此版本信息不会改变，但是如果更新固件，

则该信息可能会发生改变。
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• 文件系统 (File System)
显示 PLUG 上的文件系统类型。

• 文件系统大小 [字节] (File System Size [bytes])
显示 C-PLUG 上文件系统的 大存储能力。

• 文件系统使用情况 (File System Usage)
显示 C-PLUG 文件系统中已使用的存储空间。

• PLUG 上的固件 (Firmware on PLUG)
启用后，固件将会存储在 PLUG 上。这意味着可通过 PLUG 自动进行固件升级/降级。

• 信息字符串 (Info String)
显示有关之前使用该 PLUG 的设备的所有附加信息，例如：订货号、型号标识以及硬件

与软件的版本。显示的软件版本与上次更改了组态的版本相对应。状态为“NOT ACCEPTED”
时，将显示有关问题原因的更多信息。

如果已将 PLUG 组态为 PRESET PLUG，则该信息字符串会作为附加信息显示在此处的第一

行。

• 修改 PLUG (Modify PLUG)
选择所需的设置。用户可使用以下选项更改 C-PLUG 或 KEY-PLUG 上的组态：

– 将当前组态写入 PLUG (Write current configuration to PLUG) 
只有 PLUG 的状态为“NOT ACCEPTED”或“FACTORY”时该选项才可用。

设备内部闪存中的组态将复制到 PLUG。  
– 将 PLUG 恢复为出厂默认设置 (Erase PLUG to factory default)

删除 C-PLUG 中的所有数据并触发低级格式化功能。  

许可证

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

注意

操作期间请勿卸下或插入 C-PLUG/KEY-PLUG！

只有在设备关闭情况下才可以插拔 PLUG。
设备以 1 秒的间隔检查 PLUG 是否存在。如果检测到 PLUG 被卸下，则会重启。如果在设

备中插入了有效 PLUG，设备会在重启后切换到预定的错误状态。

若设备先前组态了 PLUG，则该设备再无法在缺少此 PLUG 的情况下使用。为再次使用该设

备，请将设备重置为出厂设置。
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说明

插入的 PLUG 组态与先前版本不兼容

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。如果此时设备中插入了 PLUG，则重启后，由于 PLUG 仍具有之前 新固件的

组态数据，因此状态为“NOT ACCEPTED”。这样，您便可以返回之前的 新固件而不丢失任

何组态数据。 
如果不再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用“系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或重

写 PLUG。

KEY-PLUG 许可证的相关信息

C-PLUG 只能存储设备的组态。除组态外，KEY-PLUG 还包含一个可启用 SIMATIC NET 设备的

特定功能的许可证。

此页面提供了有关 KEY-PLUG 上的许可证的详细信息。

说明

• 状态 (State)
显示 KEY-PLUG 的状态。可能的状态包括：

– ACCEPTED
设备中的 KEY-PLUG 包含合适且有效的许可证。

– NOT ACCEPTED
插入的 KEY-PLUG 的许可证无效。

– NOT PRESENT
设备中未插入 KEY-PLUG。

– MISSING
设备中未插入状态为“FACTORY”的 KEY-PLUG 或 C-PLUG。将在需要许可证的设备上组

态功能。

– WRONG
插入的 KEY-PLUG 不适用于设备。

– UNKNOWN
KEY-PLUG 的内容未知。

– DEFECTIVE
KEY-PLUG 的内容包含错误。

• 订货号 (Article number)
显示 KEY-PLUG 的订货号。KEY-PLUG 可用于各种功能增强和各种目标系统。
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• 序列号 (Serial Number)
显示 KEY-PLUG 的序列号。

• 信息字符串 (Info String)
显示有关之前使用该 KEY-PLUG 的设备的所有附加信息，例如：订货号、型号标识以及硬

件与软件的版本。显示的软件版本与上次更改了组态的版本相对应。状态为“NOT 
ACCEPTED”时，将显示有关问题原因的更多信息。 

说明

保存组态时，将同时保存当时设备中是否插入了 KEY-PLUG 的信息。之后，只有插入了具

有相同订货号/许可证的 KEY-PLUG 时，该组态才起作用。

端口诊断

SFP 诊断

在此页面中，可以为每个 SFP 端口运行独立故障诊断。无需移除电缆、连接电缆连接器或在

另一端安装回送模块，便可进行测试。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该页面包含以下框：

• 端口 (Port)
从下拉列表中选择所需端口。

相应值显示在以下框中：

• 名称 (Name)
显示接口名称。

• 型号 (Model)
显示接口的类型。

• 修订 (Revision)
显示 SFP 的硬件版本。

• 序列 (Serial)
显示 SFP 的序列号。
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• Nominal Bit Rate [Mbps]
显示接口的额定位速率。

• 长链路 (50.0/125um) [m] (Max. Link (50.0/125um) [m])
显示使用此介质时支持的 远距离（单位为米）。

• 长链路 (62.5/125um) [m] (Max. Link (62.5/125um) [m])
显示使用此介质时支持的 远距离（单位为米）。

下列框显示了此端口中使用的 SFP 收发器的值：

• 温度 [°C] (Temperature [°C])
显示接口的温度。

• 电压 [V] (Voltage [V])
显示施加到接口的电压 [V]。

• 电流 [mA] (Current [mA])
显示接口的电流消耗 [mA]。

• 接收功率 [μW]/接收功率 [dBm] (Rx Power [μW]/Rx Power [dBm])
显示接口的接收功率 [μW]/[dBm]。

• 发送功率 [μW]/发送功率 [dBm] (Tx Power [μW]/Tx Power [dBm])
显示接口的发送功率 [μW]/[dBm]。

• 当前范围 (Range Current)
显示当前值。

• 范围下限 (Range Low)
显示 低值。

• 范围上限 (Range High)
显示 高值。

DNS

DNS 客户端

在该页面上指定设备是使用网络提供商的 DNS 服务器还是其它 DNS 服务器。

DNS 服务器（域名系统）可将域名分配给某个 IP 地址，以便唯一标识设备。如果启用此设置，

设备可以作为 DNS 客户端与 DNS 服务器通信。
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说明

该页面包含以下框：

• DNS 客户端 (DNS Client)
根据是否将设备用作 DNS 客户端来启用或禁用。

• 使用的 DNS 服务器 (Used DNS Servers)
– learned only

设备仅使用 DHCP 分配的 DNS 服务器。

– manual only
设备仅使用手动组态的 DNS 服务器。DNS 服务器必须连接到 Internet。 多可组态两

个 DNS 服务器。

– all
设备使用所有可用的 DNS 服务器。

• DNS 服务器地址 (DNS Server Address)
输入 DNS 服务器的 IP 地址。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• DNS 服务器地址 (DNS Server Address)
显示 DNS 服务器的 IP 地址。

• 来源 (Origin)
显示 DNS 服务器的组态方式为手动还是由 DHCP 分配。

DNS 代理

设备为本地网络提供 DNS 服务器。如果在本地应用中输入设备的 IP 地址作为 DNS 服务器，

则设备将从其缓存响应 DNS 请求。 
如果设备不识别某个域地址的 IP 地址，则将查询转发到外部 DNS 服务器。设备在缓存中保

存域地址的时长取决于要寻址的主机。除 IP 地址外，对外部 DNS 服务器的 DNS 请求也会延

长此信息的保存时长。 
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说明

该页面包含以下框：

• 启用 DNS 代理 (Enable DNS Proxy)
启用或禁用 DNS 服务器的代理。 

• Cache Name Errors (NXDOMAIN)
启用或禁用缓存 NXDOMAIN 响应。如果启用该选项，DNS 服务器未知的域名将保留在缓

存中。 

DNS 记录

在此页面中组态 DNS 地址目录。为此，输入与 FQDN 关联的 IPv4 地址。  
设备会检查是否存在 DNS 请求的条目，并将 URL 转换为相应的 IPv4 地址。 

说明

该页面包含以下框：

• 启用 DNS 记录 (Enable DNS Records)
启用时，将使用此地址目录。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 域 (Domain)
输入 FQDN (Fully Qualified Domain Name)。

• IP 地址 (IP Address)
输入相应的 IPv4 地址。

• 注释 (Comment)
在需要时，输入注释。

DDNS 客户端

DDNS（Dynamic Domain Name System，动态域名系统）是一个 Internet 服务，该服务允

许将一个固定主机名设置为一个代表动态变化 IP 地址的假名。 
DDNS 客户端会同步分配的 IP 地址与在 DDNS 提供商方面注册的主机名。这意味着始终可通

过相同的主机名对设备进行访问。
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要求： 
• 授权使用 DDNS 服务的用户名和密码。

• 已注册主机名，例如 example.no-ip.com
• 已启用 UDP 端口 53 用于 DNS，但不用于 NAT。

说明

该表格包括以下列：

• 服务 (Service)
显示支持哪些提供商。

• 启用 (Enabled)
启用后，设备登录到 DDNS 服务器。 

• 主机 (Host)
输入您和 DDNS 提供商约定用来代表设备的主机名，例如 example.no-ip.com。

• 用户名 (User Name)
输入设备登录 DDNS 服务器所使用的用户名。

• 密码 (Password)
输入分配给用户的密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
确认密码。

DHCP

DHCP 客户端

如果设备组态为 DHCP 客户端，则它将启动 DHCP 请求。作为对查询的回复，设备将从 DHCP 
服务器接收 IPv4 地址。服务器管理从它分配 IPv4 地址的地址范围。还可以对服务器进行组

态，使得客户端发出请求后，总是接收到同一个 IPv4 地址。
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说明 
该页面包含以下框：

• “保持连接”(Keep Alive)
启用此项后，IP 地址在发生连接故障时被保留，不会复位为 0.0.0.0。默认情况下“保持

连接”处于启用状态。如果禁用“保持连接”，则 IP 地址会在发生通信故障时复位为 
0.0.0.0。

• DHCP 客户端组态请求（选项 66 和 67）(DHCP Client Configuration Request (Opt. 66, 
67))
启用后，DHCP 客户端使用这些选项从 TFTP 服务器（选项 66）下载组态文件（选项 
67）。重新启动后，设备将使用组态文件中的数据。

说明

组态文件和固件版本

组态文件用于存储和读入固件版本（例如 4.3）中的组态数据。使用低于 4.2 的固件版本

创建的组态文件无法读入到固件版本为 4.3 的设备。 

说明

如果下载组态文件，这会触发系统重启。如果当前运行的组态和所下载组态文件中的组

态不同，则系统将重启。

确保不再设置选项“DHCP 客户端组态请求（选项 66 和 67）”(DHCP Client Configuration 
Request (Opt. 66, 67))。

• DHCP 模式 (DHCP Mode)
指定 DHCP 客户端登录其 DHCP 服务器所需的标识符类型。

– 通过 MAC 地址 (via MAC Address)
基于 MAC 地址识别设备。

– 基于 DHCP 客户端 ID (via DHCP Client ID)
基于自由定义的 DHCP 客户端 ID 识别设备。

– 基于系统名称 (via System Name)
基于系统名称进行标识。如果系统名称的长度为 255 个字符，则 后一个字符不用于

识别设备。

– 基于 Iaid 和 Duid (via Iaid and Duid)
借此，DHCP 客户端可登录支持 IPv4 和 IPv6 并行工作的 DHCP 服务器。 
通过 IAID 和 DUID 进行识别，并且能精确地识别出设备的一个 IP 接口。 
IAID（接口关联标识符）：至少为每个 IP 接口生成一个 IAID。在 DHCP 客户端重新启

动时 IAID 保持不变。

DUID（DHCP 唯一标识符）：对服务器和客户端进行唯一性识别，适用于设备的所有 IP 
接口。重启后，DUID 保持不变。 
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该表格包括以下列：

• Interface
与设置相关的接口。

• DHCP
为相关接口启用或禁用 DHCP 客户端。

• IAID 值 (IAID Value)
接口（DHCP 客户端）基于 DHCP 服务器自行识别时所使用的值。

DHCP 服务器

您可将设备作为一个 DHCP 服务器，从而可自动为相连的设备分配 IP 地址。既可以通过指

定的地址段（池）动态分布 IP 地址，也可以将一个特定的 IP 地址分配给一个特定设备。

在此页面上指定地址段，设备接收该地址段的任一 IP 地址。在“静态租用”(Static Leases) 中
组态 IP 地址的静态分配。

说明

删除 DHCP 服务器绑定

如果禁用或删除 IPv4 地址段，或重启 DHCP 服务器，则 DHCP 服务器绑定将被删除，请参见

“信息 > DHCP 服务器”(Information > DHCP Server)。

该页面的结构取决于设备有多少个 VLAN IP 接口。

要求

将所连设备组态成从 DHCP 服务器中获取 IP 地址。

带有一个 VLAN IP 接口的设备

在本页面上，指定通过特定端口分配的 IPv4 地址。
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说明

该页面包含以下框：

• DHCP 服务器 (DHCP Server)
启用或禁用设备上的 DHCP 服务器。

说明

为避免 IPv4 地址发生冲突，在网络中只能将一个设备组态为 DHCP 服务器。

• 提供服务前通过 ICMP 回送检查地址 (Probe address with ICMP echo before offer)
选中后，DHCP 服务器会检查是否已经分配 IP 地址。为此，DHCP 服务器会向特定 IPv4 地
址发送 ICMP 回送消息 (ping)。如果未收到应答，则会分配 IPv4 地址。

说明

如果是静态分配，则将不会执行该检查。

说明

如果网络中存在回送服务默认被禁用的设备，则可能发生 IPv4 地址冲突。为避免这种情

况发生，请为这样的设备分配 IPv4 地址段以外的 IPv4 地址。

该表格包括以下列：

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。如果单击“创建”(Create) 按钮，会创建一个具有唯一编号的新行

（池 ID）。

• 接口 (Interface)
选择 VLAN IP 接口。IPv4 地址通过此接口动态分配。分配要求接口的 IPv4 地址处于 IPv4 
地址段子网范围内。否则，接口不会分配任何 IPv4 地址。

• 启用 (Enable)
指定是否会使用此 IPv4 地址段。

说明

如果启用 IPv4 地址段，在此 DHCP 选项卡和其它 DHCP 选项卡中的设置将呈灰显状态，不

能进行编辑。

• 子网 (Subnet)
输入要分配给设备的网络地址范围。使用 CIDR 表示法。

• 低位 IP 地址 (Lower IP address)
输入用于指定动态 IPv4 地址段起始的 IPv4 地址。此 IPv4 地址必须处于为“子网”(Subnet) 
组态的网络地址范围内。
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• 高位 IP 地址 (Upper IP address)
输入用于指定动态 IPv4 地址段结束的 IPv4 地址。此 IPv4 地址必须处于为“子网”(Subnet) 
组态的网络地址范围内。

• 租用时间（秒） (Lease Time (sec))
指定分配的 IPv4 地址保持有效的秒数。当有效时间段一半过后，DHCP 客户端可延长所

分配 IPv4 地址的有效时间。当整个时间段过期后，DHCP 客户端需要请求新的 IPv4 地址。

带有若干 VLAN IP 接口的设备

在此页面上指定地址段，所连设备接收该地址段的任一 IP 地址。在“静态租用”(Static Leases) 
中组态 IP 地址的静态分配。

DHCP 选项

在此页面上指定 DHCP 服务器支持的 DHCP 选项。RFC 2132 中定义了各种 DHCP 选项。 

说明

该页面包含以下框：

• 池 ID (Pool ID)
选择所需的地址段。

• 选项代码 (Option Code)
输入所需 DHCP 选项的编号。 

说明

支持的 DHCP 选项

SCALANCE S615：1、2、3、4、5、6、42、66、67
SCALANCE SC-600：3、6、12、66、67

创建 IPv4 地址段后，会自动创建 DHCP 选项 1、3、6、66 和 67 。除了选项 1 以外，其

他选项均可被删除。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 池 ID (Pool ID)
显示地址段编号。

• 选项代码 (Option Code)
显示 DHCP 选项的编号。 

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 815



• 说明 (Description)
说明选项值的文本。

• 使用接口 IP (Use interface IP)
指定是否使用设备的内部 IP 地址。

• 值 (Value)
输入要传输至 DHCP 客户端的 DHCP 参数。内容取决于 DHCP 选项。

值 选项名称  
1 子网掩码 子网掩码自动输入。 该选项无法删除。

2 偏移时间 协调世界时 UTC 的偏移时间。以秒为单位输入十六进制格式的偏

移时间。  
3 路由器 DHCP 客户端的子网中路由器

的 IPv4 地址。如果设备本身

就是路由器，则使用接口的 
IPv4 地址。

可指定多个 IPv4 地址，地址之间

以逗号分隔。

4 时间服务器 可用于 DHCP 客户端的时间服

务器 IPv4 地址。

5 名称服务器 可用于 DHCP 客户端的名称服

务器 IPv4 地址。

6 DNS 服务器 可用于 DHCP 客户端的 DNS 
服务器 IPv4 地址。

如果设备本身就是 DNS 服务

器，则使用接口的 IPv4 地址。

12 主机名称 
(Host 
name)

以字符串格式输入主机名称。

42 NTP 服务器 可用于 DHCP 客户端的 NTP 服
务器 IPv4 地址。

66 TFTP 服务器 可用于 DHCP 客户端的 TFTP 
服务器的 IPv4 地址或主机名。

输入 TFTP 服务器的地址。

67 引导文件的

名称

客户端从 TFTP 服务器下载的

引导文件的名称。

以字符串格式输入引导文件的名

称。
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静态租用

在此页面中，指定将为其分配特定 IP 地址的一些设备。基于 MAC 地址、客户端 ID 或 DUID 
分配地址。

说明

该页面包含以下框：

• 池 ID (Pool ID)
选择所需的地址段。

• 客户端标识方法 (Client Identification Method)
选择用于标识客户端的方法。

– Ethernet MAC
基于该 MAC 地址进行识别。在“值”(Value) 中输入 MAC 地址。MAC 地址由通过连字

符分隔的以十六进制表示的六个字节组成，例如，00-ab-1d-df-b4-1d。
– 客户端 ID

基于自由定义的 DHCP 客户端 ID 进行标识。在“值”(Value) 中输入所需名称。

– DUID
基于 DUID 和 IAID 进行标识。在“值”(Value) 中输入所需名称，例如 00-00-01-
C2-00-01-00-01-00-00-00-72-00-1B-1B-B6-32-9D。

• 值 (Value)
输入所需值。输入内容取决于所选的客户端标识方法。

说明

多 128 个条目。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 池 ID (Pool ID)
显示地址段编号。

• 标识方法 (Identification Method)
显示客户端基于 DHCP 服务器自行识别时所使用的方法。

• 值 (Value)
显示客户端的 MAC 地址、客户端 ID 或 DUID。
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• IP 地址 (IP Address)
指定将分配给客户端的 IPv4 地址。IPv4 地址必须在地址段范围内。

• 注释 (Comment)
输入地址分配描述。

大长度为 32 个字符。

cRSP/SRS

说明

通用远程服务平台 (cRSP)/Siemens 远程服务 (SRS) 是一种远程维护平台，可用于进行远程维

护访问。 
要使用此平台，必须签订附加服务合同并且遵守某些限制条件。如果您对 cRSP/SRS 感兴趣，

请致电当地的 Siemens 联系人或访问 Web 页面 (http://www.industry.siemens.com/topics/
global/cn/service/remote-service/seiten/home.aspx)。

在此页面中根据 URI 语法组态 SRS/cRSP 的访问数据。统一资源标识符 (URI) 在 RFC 3986 中
定义。 

说明

该页面包含以下框：

• 启用 cRSP/SRS 的 DDNS (Enable DDNS for cRSP / SRS)
启用或禁用 cRSP/SRS 的使用。 

• 更新间隔 (Update interval)
输入时间间隔。

• 验证服务器证书 (Validate Server Certificate)
启用后，设备将检查收到的服务器证书的有效性。

该表格包括以下列：

• 索引 (Index)
条目的编号。 

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 方案 (Scheme)
对访问方法和资源类型进行标识。

https：对 Web 页面进行安全访问。
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• 授权 (Authority)
包含目标服务器的地址。

• 路径 (Path)
包含到资源的目标路径。目标路径可对应于一个目录名或文件名。 

• 查询 (Query)
查询可包含应用的参数值。

– WAN_IP（关键字）：将 WAN_IP 替换为到目标服务器的设备的当前外部 IP 地址。

• 片段 (Frag.)
处理资源的本地部分，如 Web 页面的锚属性。

• 状态 (Status)（仅在线时可用）

显示条目上一次 cRSP/SRS 访问的状态。

• 启用 (Enabled)
启用后，使用此条目。

代理服务器

在此页面中，可组态不同组件（例如 SINEMA RC）使用的代理服务器。 

说明

该页面包含以下框：

• 代理名称 (Proxy Name)
输入代理服务器的名称。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 名称 (Name)
显示代理服务器的名称。

• 地址 (Address)
输入代理服务器的 IPv4 地址。

• 类型 (Type)
指定代理服务器的类型。 
– HTTP：仅限通过 HTTP 进行访问的代理服务器。

– SOCKS：通用代理服务器
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• 端口 (Port)
输入运行代理服务器的端口。 

• 验证方法(Auth. Method)
指定验证方法。 
– None

无验证

– Basic
标准验证。以未加密方式发送用户名和密码。

– NTLM (NT LAN Manager)
验证依据为 NTLM 标准（Windows 用户登录）

• 用户名 (User Name)
输入用于访问代理服务器的用户名。

• 密码 (Password)
输入用于访问代理服务器的密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入该密码以进行确认。

SINEMA RC
在此页面中，可组态对 SINEMA RC 服务器的访问。

说明

若使用 SCALANCE S615，此功能只能与 KEY-PLUG 配合使用。

说明

该页面包含以下内容：

• 启用 SINEMA RC (Enable SINEMA RC)
– 启用 (Enabled)：

建立与已组态 SINEMA RC 服务器之间的连接。这些框不能编辑。

– 禁用 (Disabled)：
框可进行编辑。将终止任何现有连接。 
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“服务器设置”(Server settings) 区
• SINEMA RC 地址 (SINEMA RC Address)

输入 SINEMA RC 服务器的 IPV4 地址或 FQDN（完全限定域名）。

• SINEMA RC 端口 (SINEMA RC Port)
输入可用来访问 SINEMA RC 服务器的端口。

“服务器验证”(Server Verification) 区
• 验证类型 (Verification Type)

– 识别码：基于识别码验证服务器身份。

– CA 证书：基于 CA 证书验证服务器身份。

• 识别码 (Fingerprint)
仅在使用“识别码”(Fingerprint) 设置时才需要。输入设备的识别码。在调试 SINEMA RC 
服务器期间分配识别码。设备基于识别码检查相关 SINEMA RC 服务器是否正确。更多相

关信息，请参见 SINEMA RC 服务器的操作说明。

• CA 证书 (CA Certificate)
仅在使用“CA 证书”(CA Certificate) 设置时才需要。选择用于签署服务器证书的服务器的 
CA 证书。只能选择已加载的 CA 证书。

“设备凭证”(Device Credentials) 区
• 设备 ID (Device ID)

输入设备 ID。在 SINEMA RC 服务器上组态设备时将分配设备 ID。更多相关信息，请参见 
SINEMA RC 服务器的操作说明。

• 设备密码 (Device Password)
输入设备登录 SINEMA RC 服务器时使用的密码。在 SINEMA RC 服务器上组态设备时将分

配密码。更多相关信息，请参见 SINEMA RC 服务器的操作说明。

• 设备密码确认 (Device Password Confirmation)
重新输入密码以进行确认。
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“可选设置”(Optional Settings) 区
• 自动防火墙/NAT 规则 (Auto Firewall/NAT Rules)

– 启用 (Enabled)
自动为 VPN 连接创建防火墙和 NAT 规则。允许在已组态的导出子网和可通过 SINEMA 
RC 服务器访问的子网之间进行连接。按照在 SINEMA RC 服务器中的组态实施 NAT 设置。

– 禁用 (Disabled)
需要自行创建防火墙和 NAT 规则。

• 连接类型 (Type of connection)
指定 VPN 连接的类型。有关更多详细信息，请参见“VPN 连接建立”部分。

– Auto
该设备采用 SINEMA RC 服务器的设置。可在“远程连接 > 设备”(Remote connections 
> Devices) 中组态 SINEMA RC 服务器上的设置。有关此主题的详细信息，请参见

“SINEMA RC 服务器”操作说明。

– 永久 (Permanent)
忽略 SINEMA RC 服务器的设置。该设备建立与 SINEMA RC 服务器的 VPN 连接。VPN 
隧道永久建立。

– 数字量输入 (Digital input)
忽略 SINEMA RC 服务器的设置。如果发生“数字量输入”事件，将尝试与 SINEMA RC 
服务器建立 VPN 连接。前提是该“数字量输入”事件已转发给 VPN 连接。为此，在

“系统 > 事件 > 组态”(System > Events > Configuration) 中，激活“数字量输

入”(Digital In) 事件的“VPN 隧道”(VPN Tunnel)。
• 使用代理 (Use Proxy)

指定是否通过代理服务器与定义的 SINEMA RC 服务器建立连接。只能选择在“系统 > 代
理服务器”(System > Proxy Server) 中组态的代理服务器。

• 自动登记间隔 [ 小值] (Autoenrollment Interval [min])
指定向 SINEMA RC 服务器发送查询之前所经过的时间（以分钟为单位）。通过该查询，

设备检查 SINEMA RC 服务器上是否有版本更新的固件文件，或者组态数据是否更改。

如果输入值 0，则该功能被禁用。

• Timeout [min] (S615)
指定以分钟为单位的持续时间。如果未发生任何数据交换，则在该时间结束后，VPN 隧
道将自动终止。
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Ping

IP 网络中地址的可达性

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

通过 ping 功能，可检查特定地址在网络中是否可到达。

说明

该页面包含以下框：

• 目标地址 (Dest. address)
输入设备的 IPV4、IPv6 地址或 FQDN（完全限定域名）。

• 重复 (Repeat)
输入 ping 请求的数量。

• DNS 分辨率 (DNS Resolution)
选择要用于解析已输入 FQDN 的 IP 地址类型。

– 自动

在该模式下，会自动选择 IP 地址类型。

– IPv4
将在 IPv4 地址中解析已输入的 FQDN。

– IPv6
将在 IPv6 地址中解析已输入的 FQDN。

• IPv6 的输出接口 (Out Interface for IPv6)
仅在目标地址为组播或链路本地地址时才要求做出此选择。

– “-”（出厂设置）

– 选择相应的 IPv6 接口。

• Ping
单击该按钮可启动 ping 功能。

• Ping 输出 (Ping Output)
该框会显示 ping 功能的输出。

• 删除 (Delete)
单击该按钮可删除 ping 输出。
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DCP Discovery

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

搜索可通过选定接口访问的设备

在此页面上，可以选择一个接口并搜索可通过该接口访问以及支持 DCP 的设备。“DCP 发现”

仅搜索与接口位于同一子网中的设备，搜索后，将可访问设备列在表格中。在此表格中，可

以检查并调整设备的网络参数。要识别和组态设备，请采用发现组态协议 (DCP)。 

说明

DCP 发现

此功能仅适用于与 TIA 接口相关联的 VLAN。可在“第 3 层 > 子网 > 组态”(Layer 3 > Subnets > 
Configuration) 中组态 TIA 接口。

要求：

要调整网络参数，DCP 需要对设备具有写访问权限。如果访问受到写保护，则无法组态网络

参数。

在 SCALANCE 设备上的“系统 > 组态”(System > Configuration) 中组态访问。 

说明

该页面包含以下框：

• 超时 (Timeout)
 指定闪烁时间。经过该时间后，停止闪烁。

• 自有 LED 闪烁 (Blink Own LEDs)
使自有设备的 LED 闪烁。 

• 接口 (Interface)
选择所需接口。 

• 浏览 (Browse)
开始搜索可通过选定接口访问的设备。 
搜索完成后，将可访问设备列在表格中。该表 多列出 100 个条目。
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该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示访问设备所需的端口。  

• MAC 地址 (MAC Address)
显示设备的 MAC 地址。

• 设备类型 (Device Type)
显示设备所属的产品系列或产品组。

• 设备名称 (Device Name)
如有必要，请更改 PROFINET 设备名称。

设备名称必须符合 DNS 标准。如果未使用设备名称，则该框为空。

• IP 地址 (IP Address)
如有必要，请更改设备的 IPv4 地址。 
IPv4 地址在网络中应唯一并与网络匹配。IPv4 地址 0.0.0.0 表示尚未设置 IPv4 地址。 

• 子网掩码 (Subnet mask)
如有必要，请更改设备的子网掩码。 

• 网关地址 (Gateway Address)
如有必要，请更改网关的 IPv4 地址。

• 状态设备名称 (Status Device Name)
– None: 未使用设备名称。

– Discovered:使用设置的设备名称。

– Configured:为设备分配了新的设备名称。 
• 状态 IP 地址 (Status IP Address)

– Discovered/IP: 设备使用静态 IPv4 地址。

– Discovered/DHCP: 设备已从 DHCP 服务器获取 IPv4 地址。

– Configured: 为设备分配了新的 IPv4 地址。 
• 超时 (Timeout)

指定闪烁时间。经过该时间后，停止闪烁。

• 闪烁 (Flash)
使所选设备的端口 LED 闪烁。 
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组态备份 (S615)

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

组态数据包备份

在此页面上，可以保存组态备份。根据可用存储空间和备份的文件大小，可创建多个备份。

创建的备份以“ConfigPackBackup”文件类型进行保存。在“系统 > 加载和保存 > HTTP/
TFTP”(System > Load&Save > HTTP/TFTP) 页面，可将组态备份以 ZIP 文件的形式保存到客户

端 PC 或从其中进行加载。

说明

该页面包含以下框：

• 名称 (Name)
输入备份的名称。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 名称 (Name)
显示备份名称。

• 大小 [字节] (Size [bytes])
首行“Available memory”显示备份可用的设备存储器空间。创建备份后，可用的存储器空

间相应地减少。其它行显示每个备份的大小。

• 恢复 (Restore)
点击“恢复”(Restore) 按钮在设备上加载相关备份。

连接检查 (S615)
可在此页面激活监视连接的 ping 测试。在 ping 测试期间，设备会以固定时间间隔向已组态

的目标地址发送 ICMP 回送请求包 (ping)。如果此目标地址未作出响应，则设备会再次尝试

访问目标地址。如果所有 ping 尝试（重试）都不成功，则认为 ping 测试失败或无法对组进

行访问。如果无法访问组，则设备会在所选接口上启动已组态的操作。如果已执行所有 5 个
操作或重新启动后，设备将再次启动第一个操作。 
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说明

• 启用连接检查

启用或禁用用于监视连接的 ping 测试。 
“组”(Group) 表包含以下各列：

• 组标识符 (Group Identifier)
组的索引。 

• 名称 (Name)
为组指定名称。该条目作为列名显示在“操作”(Action) 表中。

• 源接口 (Source Interface)
指定用于监视目标地址可访问性的接口。

• 间隔 (Interval)
指定进行 ping 测试的时间间隔。 

• TTL (Time to live)
指定 TTL 值。 

• 重试 (Retries)
指定 ping 的重试频率。 
ping 重试间隔为 100 ms。如果 ping 重试次数过多，可能会导致时间延迟。

如果任何已组态的地址都没有作出响应，则认为 ping 测试失败（错误）。在“操

作”(Action) 表中，可以定义是否执行特定操作。

• 第 1 个- 第 3 个 Ping 目标 (1st - 3rd Ping Target)
指定用作可访问性参考的目标地址。 

“组”(Group) 表包含以下各列：

• 组 1 - 5
如果组态了名称，则将其用作列名。将各组分配给所需的接口。当所有已分配的组都可

访问时，才可将该接口视为可访问。如果只有其中一个组不可访问，则在所选接口上执

行已组态的操作。 
• 操作目标 (Action for)

选择执行操作的接口。

• 第 1 个操作 - 第 5 个操作 (1st Action - 5th Action)
可能的操作包括：

– 无（默认值）

– 重启 (Restart)
重启设备。重新启动后，设备会等待 10 分钟，然后向第一个目标地址发送 ping。 
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TCP 事件

如果启用页面上的“TCP Event”功能，设备将在组态的端口上等待传入 TCP 数据包。通过比较

用户数据进行授权。

TCP 数据包有以下选项： 
• 触发“睡眠模式”功能。

• 开启或关闭数字量输出。 
如果传入 TCP 数据包包含符合标准的数据，则会执行其中包含的命令。 

TCP 数据包的格式

该命令以符合以下格式的 TCP 数据包发送：

User name#Password#CommandCode#Seq-Num;Time;

说明

允许用于用户名和密码的字符

允许使用以下字符：

• 0123456789
• A...Z a...z
•  . -_
此外，密码还允许使用：

• 空格

•  ! " % & / ( ) = ? * + < > ' ,

说明

该页面包含以下内容：

• Enable
启用或禁用 TCP 数据包的接收。要对此进行记录，请在“System > Event”下激活“TCP Event 
Log”。

• User Name
输入用户名以检查 TCP 数据包的接收。用户名和密码输入在 TCP 数据包中。

• Password 
输入该用户名的密码。 

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

828 编程和操作手册, 11/2022



• Password Confirmation
重新输入密码以进行确认。

• Port number
定义设备等待 TCP 数据包所用的端口。标准端口 26864 为默认端口。 
还可以输入默认端口 26864 或 1 … 65535 范围内的端口号。

说明

预留端口

某些端口被永久预留。确保指定端口尚未使用。有关所用端口，请参见“可用服务列表”。

该表包含以下列：

• Enable
启用或禁用事件。 

• Event
– 数字量输出

开启或关闭数字量输出。数字输出在重启（关闭）时复位。

通电：

User name#Password#106#1:
断电：

User name#Password#106#2:
– Sleep Mode

触发“Sleep Mode”功能：

User name#Password#107#1;10:
后一个编号指定睡眠时间，单位为分钟。在本示例中，睡眠模式被触发 10 分钟。

组态接口

以太网

概述 (S615)
此页面显示设备所有端口的数据传送组态。无法对该页面上的任何内容进行组态。
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说明

该表格包括以下列：

• Port
显示可组态端口。此条目是一个链接。如果单击该链接，相应组态页便会打开。

• 端口名称 (Port name)
显示端口的名称。

• 端口类型 (Port Type)（仅限路由）

显示端口的类型。可能的类型如下：

– 交换机端口 VLAN 混合

– 交换机端口 VLAN 中继

• 状态 (Status)
显示端口是开启还是关闭状态。数据通信只能通过已启用的端口。

• 运行状态 (Operational State)（仅在线时可用）

显示当前运行状态。运行状态取决于已组态的“状态”(Status) 和“链路”(Link)。 
可用选项如下：

– up
已将端口的状态组态为“enabled”，且端口与网络之间存在有效的连接。 

– down 
已将端口的状态组态为“disabled”或“Link down”，或者端口不存在连接。

• Link（仅在线时可用）

显示网络连接状态。有以下连接状态：

– up
端口与网络之间存在有效连接，正在接收“Link Integrity Signal”信号。

– down
链路中断，例如由于所连接设备关闭等原因。

• 模式 (Mode)（仅在线时可用）

显示端口的传输参数。

• Negotiation
显示自动组态是启用还是禁用状态。  

• MAC 地址 (MAC Address)（仅在线时可用）

显示端口的 MAC 地址。

组态 (S615)
在此页面组态设备的以太网端口。
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说明

该页面包含以下内容：

• 端口 (Port)
选择待组态的端口。

• 状态 (Status)
指示端口处于启用还是禁用状态。

– enabled
端口启用。数据通信只能通过已启用的端口。

– disabled
禁用端口但保持连接。

说明

关闭未使用端口。

– Link down
禁用端口并且中断到伙伴设备的连接。

• 端口名称 (Port name)
输入端口名称。

• MAC 地址 (MAC Address)（仅在线时可用）

显示端口的 MAC 地址。

• 模式类型 (Mode Type)
显示端口的传输速度和传输模式。

可能的设置如下：

– 10 Mbps 全双工 (FD) 或半双工 (HD) 
– 100 Mbps 全双工 (FD) 或半双工 (HD) 
– 自动协商 (Auto negotiation)
如果将模式设置为“自动协商”(Auto negotiation)，则会自动与连接的终端设备或网络组

件协商这些参数。还必须处于“自动协商”(Auto negotiation) 模式下。

说明

在某个端口与伙伴端口互相通讯之前，两端必须具有匹配的设置。

• 模式 (Mode)（仅在线时可用）

显示端口的传输速度和传输模式。显示取决于设置的“模式类型”(Mode Type)。
• Negotiation

显示对伙伴端口连接的自动组态是处于已启用状态还是处于已禁用状态。
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• 端口类型 (Port Type)（仅限路由）

选择端口的类型：

– 交换机端口 VLAN Hybrid (Switch-Port VLAN Hybrid)
端口发送有标记和无标记的帧。它不会自动成为 VLAN 的成员。

– 交换机端口 VLAN Trunk (Switch-Port VLAN Trunk)
端口仅发送有标记的帧，并且自动成为所有 VLAN 的成员。

• 运行状态 (Operational State)（仅在线时可用）

显示当前运行状态。运行状态取决于已组态的“状态”(Status) 和“链路”(Link)。 
可用选项如下：

– up
已将端口的状态组态为“启用”(enabled)，且端口与网络之间存在有效的连接。 

– down 
已将端口的状态组态为“禁用”(disabled) 或“链路中断”(Link down)，或者端口不存

在连接。

• Link（仅在线时可用）

显示网络连接状态。有以下连接状态：

– Up
端口与网络之间存在有效链路，正在接收链路完整性信号。

– Down
链路中断，例如由于所连接设备关闭等原因。

PPP

概述

此页面显示 PPP 连接的状态。  

说明

该表包含以下各列：

• 接口 (Interface)
显示 PPP 接口。此条目是一个链接。如果单击该链接，相应组态页便会打开。

• 名称 (Name)
显示 PPP 接口的名称。

• 类型 (Type)
显示 PPP 连接的协议。
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• 操作 (Operation)
显示激活还是禁用 PPP 连接。

• 状态 (Status)
显示 PPP 连接的状态。

– “就绪”(Ready)
可组态并启用 PPP 连接。

– 正在连接

已组态并启用 PPP 连接，正在建立连接。

– “已连接”(Connected)
已建立 PPP 连接。

– “错误”(Error)
需要操作员干预的错误状态，例如，密码错误。

– 已停止 (Stopped)
服务器的错误消息（例如不正确的登录数据）。在再次尝试登录之前有一段等待时

间。 

组态

在此页面中组态 PPP 连接。点对点协议 (PPP) 支持将外部 ADSL 调制解调器连接至以太网接

口，并由此连接至 Internet。此接口还称为 PPP 接口。 
设备用作路由器，通过用户名和密码登录。所有已连接设备都可使用 PPP 连接。

说明

该页面包含以下内容：

• 接口 (Interface)
选择待组态的 PPP 接口。 

• 名称 (Name)
显示 PPP 接口的名称。可在“第 3 层 > 子网”(Layer 3 > Subnets) 中更改名称。

• 类型 (Type)
指定 PPP 连接的协议。 
– PPPoE（基于以太网的点对点协议）

PPP 数据封装在以太网帧中。

• 操作 (Operation)
指定 PPP 连接处于激活状态还是禁用状态。

• L2 接口 (L2 Interface)
指定建立 PPP 连接时所使用的接口。只能选择具有已组态子网的 VLAN。
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• 用户名 (User Name)
输入用户名。将从 DSL 提供商接收用户名。

• 密码 (Password)
输入密码。将从 DSL 提供商接收密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入密码。

• 强制断开 (Forced Disconnect)
经过一段时间后，DSL 提供商会终止连接。如果要将提供商的强制断开操作更改为在指

定时间（例如，正常办公时间以外的夜间）进行，则可以启用此选项。

• 强制断开时间 (Time for Forced Disconnect)
指定要将 DSL 提供商的强制断开操作更改到的目标时间。只有在设备上设置了正确的系

统时间，该功能才可用。 
输入格式：HH:MM

组态第 2 层功能

组态 (SC-600)

组态第 2 层
在此页面中为第 2 层功能创建基本组态。

说明

Dynamic MAC Aging
启用或禁用“老化”(Aging) 机制。可以在“第 2 层 > 动态 MAC 老化”(Layer 2 > Dynamic MAC 
Aging) 下组态其它设置。

冗余类型 (Redundancy Type)
可使用以下设置：

• “-”（禁用）

禁用冗余功能。

• 环网 (Ring)
如果选择此选项，则可在“冗余模式”(Redundancy Mode) 下拉列表中指定所需冗余模式。

• 生成树 (Spanning Tree)
如果选择此选项，则可在“冗余模式”(Redundancy Mode) 下拉列表中指定所需冗余模式。
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冗余模式 (Redundancy Mode)
如果在“冗余类型”(Redundancy Type) 下拉列表中选择“环网”(Ring)，则可使用以下选项：

• MRP-Client
设备采用 MRP 客户端角色。

• HRP-Client 
设备采用 HRP 客户端角色。

如果在“冗余类型”(Redundancy Type) 下拉列表中选择“生成树”(Spanning Tree)，则可使

用以下选项：

• STP
已启用 Spanning Tree Protocol。生成树的典型重新组态时间介于 20 到 30 秒之间。可以在

“第 2 层 > 生成树”(Layer 2 > Spanning Tree) 中组态其它设置。

• RSTP 
已启用 Rapid Spanning Tree Protocol (RSTP)。如果在某个端口上检测到生成树帧，该端

口会从 RSTP 恢复为生成树。可以在“第 2 层 > 生成树”(Layer 2 > Spanning Tree) 中组态

其它设置。

说明

使用 RSTP（快速生成树协议）时，可能短暂出现环路包含重复帧或帧乱序的情况。如果

具体应用不能接受这种情况，应使用较慢的标准生成树机制。

被动侦听 (Passive Listening)
启用或禁用被动侦听功能。

组态 (S615)

组态第 2 层
在此页面中组态被动侦听。

说明

• 被动侦听 (Passive Listening)
在启用后，该功能可确保 RSTP 网络的 BPDU 以透明方式转发并再次返回。否则，将在 
RSTP 和环网之间的连接点形成环路。
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VLAN

常规 (SC-600)
在此页面中定义 VLAN 并指定端口的使用。设备考虑 VLAN 信息（IEEE 802.1Q/VLAN 识别

模式）。如果设备处于“802.1Q VLAN 网桥”模式下，则可以定义 VLAN 并指定端口的使用。

说明

更改代理 VLAN ID
如果组态 PC 通过以太网直接连接到设备，并且您更改了代理 VLAN ID，则更改后无法再通

过以太网访问该设备。

说明

该页面包含以下框：

• Base Bridge-模式

选择所需模式。可能的模式如下：

– 802.1 Q VLAN Bridge
将设备模式设置为“VLAN 识别”。在此模式下，会将 VLAN 信息考虑在内。

• VLAN ID
输入 VLAN-ID（介于 1 到 4094 之间的数字）。

该表格包括以下列：

• VLAN ID
显示 VLAN ID。VLAN ID（介于 1 到 4094 之间的数字）只能在创建新数据记录时被分配

一次，之后不能更改。如要更改，必须删除整个数据记录并重新创建。

• 名称 (Name)
输入 VLAN 的名称。此名称仅提供信息，对组态没有影响。 大长度为 32 个字符。
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• 状态 (Status)
显示内部端口过滤器表中条目的状态类型。此处的“Static”表示该 VLAN 是由用户以静态

方式输入的。

• 端口列表

指定端口的用途。可设置以下选项：

– “-”
– 该端口不是指定 VLAN 的成员。

对于新定义，所有端口的标识符均为“-”。
– M

该端口是 VLAN 的成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时带有相应 VLAN 标记。

– R
该端口是 VLAN 的成员。GVRP 帧用于注册。

– U（大写）

该端口是无标记 VLAN 成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时不带 VLAN 标记。不带 
VLAN 标记的帧通过此端口发送。

– u （小写）

此端口是无标记 VLAN 成员，但是此 VLAN 未组态为端口 VLAN。此 VLAN 中发送的

帧在转发时不带 VLAN 标记。

– F
该端口不是指定 VLAN 的成员，即使该端口组态为中继端口，也无法成为此 VLAN 的
成员。

– T
该选项只显示，无法选择。

此端口是中继端口，可成为所有 VLAN 的成员。

802.1Q VLAN 网桥：VLAN 的重要规则

组态和运行 VLAN 时，确保遵守以下规则：

• VLAN ID 为“0”的帧会按照无标记帧处理，但会保留其优先级值。

• 默认情况下，设备上的所有端口均发送不带 VLAN 标记的帧，以确保终端节点可接收这

些帧。

• 如果终端节点连接到端口，发送的离开帧不应带标记（静态访问端口）。但是，如果此

端口有另一台交换机，则发送的帧应添加标记（中继端口）。
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常规 (S615)
在该页面，可以指定设备是否以透明方式转发带有 VLAN 标记的帧（IEEE 802.1D/VLAN 非
感知模式），或者指定设备是否考虑 VLAN 信息（IEEE 802.1Q/VLAN 感知模式）。如果设

备处于“802.1Q VLAN 网桥”模式下，则可以定义 VLAN 并指定端口的使用。

说明

更改代理 VLAN ID
如果组态 PC 通过以太网直接连接到设备，并且您更改了代理 VLAN ID，则更改后无法再通

过以太网访问该设备。

说明

该页面包含以下框：

• 基础网桥模式 (Base Bridge Mode)
选择所需模式。可能的模式如下：

说明

切换“基础网桥模式”(Base Bridge Mode)
请参见“切换基础网桥模式”部分。此部分介绍模式切换对现有组态的影响。

– 802.1 D Transparent Bridge
将设备模式设置为“VLAN 不识别”(VLAN-unaware)。在此模式下，不会更改 VLAN 标
记，而会以透明方式转发这些标记。为 CoS 评估 VLAN 优先级。在此模式下，无法创

建任何 VLAN。仅管理 VLAN 可用：VLAN 1。
– 802.1 Q VLAN Bridge

将设备模式设置为“VLAN 识别”。在此模式下，会将 VLAN 信息考虑在内。

• VLAN ID
输入 VLAN ID。
取值范围：1 ... 4094

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• VLAN ID
显示 VLAN ID。VLAN ID（介于 1 到 4094 之间的数字）只能在创建新数据记录时被分配

一次，之后不能更改。如要更改，必须删除整个数据记录并重新创建。

• 名称 (Name)
输入 VLAN 的名称。此名称仅提供信息，对组态没有影响。 大长度为 32 个字符。
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• 状态 (Status)
显示内部端口过滤表中条目的状态类型。此处的“Static”表示该 VLAN 是由用户以静态方

式输入的。

• 端口列表 (List of ports)
指定端口的用途。可设置以下选项：

– “-”
该端口不是指定 VLAN 的成员。

对于新定义，所有端口的标识符均为“-”。
– M

该端口是 VLAN 的成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时带有相应 VLAN 标记。

– U（大写）

该端口是无标记 VLAN 成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时不带 VLAN 标记。不带 
VLAN 标记的帧通过此端口发送。

– u （小写）

此端口是无标记 VLAN 成员，但是此 VLAN 未组态为端口 VLAN。此 VLAN 中发送的

帧在转发时不带 VLAN 标记。

– F
该端口不是指定 VLAN 的成员，即使该端口组态为中继端口，也无法成为此 VLAN 的
成员。

– T
此选项仅作显示用途，不能在 WBM 中进行选择。

此端口是中继端口，可成为所有 VLAN 的成员。

可在 CLI（命令行接口）中使用“switchport mode trunk”命令或在 WBM 中的

“接口 > 以太网 > 组态”(Interfaces > Ethernet > Configuration) 组态此功能。

切换基础网桥模式

VLAN 不识别（802.1D 透明网桥）→ VLAN 识别（802.1Q VLAN 网桥）

如果将“基础网桥模式”(Base Bridge Mode) 从 VLAN 不识别切换为 VLAN 识别，则会产生以

下影响：

• 所有静态和动态单播条目都将被删除。

VLAN 识别（802.1Q VLAN 网桥）→ VLAN 不识别（802.1D 透明网桥）

若将“基础网桥模式”(Base Bridge Mode) 从 VLAN 识别切换为 VLAN 不识别，则会产生以下

影响：

• 所有 VLAN 组态均被删除。

• 将创建一个管理 VLAN：VLAN 1。
• 所有静态和动态单播条目都将被删除。
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802.1Q VLAN 网桥：VLAN 的重要规则

组态和运行 VLAN 时，确保遵守以下规则：

• VLAN ID 为“0”的帧会按照无标记帧处理，但会保留其优先级值。 
• 默认情况下，设备上的所有端口均发送不带 VLAN 标记的帧，以确保终端节点可接收这

些帧。

• 有关端口的出厂分配信息，请参见“VLAN”部分。 
• VLAN 位于不同的 IP 子网中。为了使其彼此通信，必须在设备上组态路由和防火墙规则。

• 如果终端节点连接到端口，发送的离开帧不应带标记（静态访问端口）。如果此端口有

另一台交换机，则发送的帧应添加标记（中继端口）。

基于端口的 VLAN

处理接收到的帧

在此页面中，指定用于接收帧的端口属性组态。

显示框说明

表 1 包含以下列：

• 所有端口 (All ports)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 优先级/端口 VID/可接受帧/入站过滤 (Priority / Port VID / Acceptable Frames / Ingress 
Filtering)
在此下拉列表中，选择适用于所有端口的设置。如果选中“无变化”(No Change)，则表 2 
中相应列的条目保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。
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表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口和链路汇聚。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端

口 1。
• 优先级 (Priority)

选择分配给无标记帧的优先级。    
VLAN 标记中使用的 CoS（服务类别）优先级。如果接收到无标记的帧，将为其分配此优

先级。此优先级指定了如何进一步处理该帧（与其它帧相比）。总共有八个优先级，值

分别为 0 到 7，其中 7 表示 高优先级 (IEEE 802.1p Port Priority)。 
• 端口 VID (Port VID)

选择 VLAN ID。只能选择在“VLAN > 常规”(VLAN > General) 页面中定义的 VLAN ID。
如果接收到的帧没有 VLAN 标记，则会为其添加此处指定的 VLAN ID 作为标记，然后按

照端口规则发送出去。  
• 可接受帧 (Acceptable Frames)

指定将接受哪些类型的帧。可能的选项如下：

– 仅限带标记的帧 (Tagged Frames Only)
设备会丢弃所有无标记帧。带有标记“0”的帧作为无标记帧处理。设备转发所有已标记

的帧。否则，按照组态应用转发规则。

– 全部 (All)
设备转发所有帧

• 入站过滤 (Ingress Filtering)
指定是否评估已接收帧的 VID。可设置以下选项：

– 启用 (Enabled)
由接收到的帧的 VLAN ID 决定是否转发：要转发 VLAN 标记帧，接收端口必须是相同 
VLAN 的成员。在接收端口会丢弃来自未知 VLAN 的帧。

– 禁用 (Disabled)
转发所有帧。

VXLAN

VXLAN
可在此页面中定义 VXLAN (Virtual eXtensible LAN)。VXLAN 是一种用于扩展 VLAN 的虚拟

网络技术，允许通过第 3 层网络传输第 2 层数据包。

VXLAN 的数据包 (MTU) 的 大大小为 1500 字节。较大的数据包被分段。
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说明

该页面包含以下框：

• VXLAN
启用 VXLAN 功能。

• UDP 端口 (UDP port)
如有必要，更改 VXLAN 的 UDP 默认端口 4789。 
取值范围：1000 ... 65535

• Network Virtual Endpoint Interface (NVE)
在此区域中，可组态用于建立 VXLAN 隧道的虚拟接口。

– NVE ID
输入 NVE 接口的编号。 
取值范围：1 ... 65535

• 该表包含以下列。

– 选择 (Select)
选择要删除的行。

– NVE 接口 (NVE Interface)
显示 NVE 接口。标签自动由“nve”和输入的数字组成。

VTEP
在此页面上，进行与源 VTEP (VXLAN Tunnel End Point) 相关的设置。VTEP 构成 VXLAN 隧
道的端点。源 VTEP 封装以太网帧，其隧道终端伙伴（远程 VTEP）再次对其进行解封装。

说明

该页面包含以下框：

• NVE 接口 (NVE Interface)
选择所需 NVE 接口。只能选择在“VXLAN”选项卡中创建的接口。

源 VTEP 可以有多个 NVE 接口。 
• VTEP 源 IP 地址 (VTEP Source IP Address)

输入源 VTEP 的 IPv4 地址。要求是已在设备上创建 IPv4 地址。在“第 3 层 > 子网”(Layer3 
> Subnets) 下组态 IPv4 地址。 
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• NVE 接口 (NVE Interface)
显示 NVE 接口。 

• VTEP 源 IP 地址 (VTEP Source IP Address)
显示源 VTEP 的 IPv4 地址。

入站复制

如果 VNI 网段中有多个 VTEP，则源 VTEP 不了解以太网帧的接收方位于哪个远程 VTEP 背
后。  
在此页面上，组态应包含以太网帧的远程 VTEP。源 VTEP 复制接收到的以太网帧并将封装的

以太网帧发送到远程 VTEP。

说明

该页面包含以下框：

• NVE 接口 (NVE Interface)
选择所需 NVE 接口。 

• VNI ID
输入所需 VNI。只有具有相同 VNI ID 的 VXLAN 网络才能相互通信。 
取值范围：1 ... 16777215

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• NVE 接口 (NVE Interface)
显示所选 NVE 接口。

• VNI ID
显示 VNI ID。 

• 远程 VTEP IP 地址 (Remote VTEP IP Address)
输入远程 VTEP 的 IPv4 地址。 
复制的以太网帧被封装并发送到此远程 VTEP。前提条件是远程 VTEP 是 VNI 网段的成员。
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静态 MAC
在此页面上，指定可以访问远程 VTEP 的 NVE 接口。在“信息 > VXLAN”(Information > 
VXLAN) 下显示此条目。

说明

该页面包含以下框：

• NVE 接口 (NVE Interface)
选择可用于访问远程 VTRP 的 NVE 接口。只能选择在“VXLAN”选项卡中创建的接口。

• VNI ID
输入 VNI ID（VXLAN 网络标识符）。只有属于同一 VXLAN 网段的 VTEP 才能相互通信。 

• 远程 MAC 地址 (Remote MAC Address)
输入远程 VTEP 的 MAC 地址。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• NVE 接口 (NVE Interface)
显示 NVE 接口。 

• 远程 MAC 地址 (Remote MAC Address)
显示远程 VTEP 的 MAC 地址。

• 远程 VTEP IP 地址 (Remote VTEP IP Address)
输入远程 VTEP 的 IPv4 地址。

VLAN 分配

为确保 VTEP 将以太网帧转发到正确的 VLAN 或 VXLAN，组态了 VLAN ID 到 VNI 的分配。 

说明

该页面包含以下框：

• VLAN ID
选择所需 VLAN ID。只能选择具有已组态子网的 VLAN。

• VNI ID
输入将分配给 VLAN ID 的 VNI ID。VNI ID 可以分配给多个 VLAN ID。 
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• VLAN ID
显示 VLAN ID。

• VNI
显示分配给该 VLAN 的 VNI。

• 变量 (Tag)
以太网帧包含 VALN 标记。

动态 MAC 老化

设备自动学习连接节点的源地址。此信息用于将数据帧转发到具体涉及的节点。这将减少其

它节点的网络负载。如果设备在特定时间内未收到源地址与学习的地址相匹配的帧，则交换

机会删除学习的地址。这种机制称为“Aging”。老化功能可以防止诸如在终端设备连接到其

它端口时或其它情况下帧发生错误转发。如果未启用该复选框，则设备不会自动删除已学习

的地址。

说明

• 动态 MAC 老化 (Dynamic MAC Aging)
启用或禁用学习的 MAC 地址的动态老化功能。

• 老化时间 [s] (Aging Time[s])
以步长 15 输入时间（单位为秒）。经过此时间后，如果设备没有从该发送方地址接收到

任何其他帧，则会删除获取的地址。

取值范围：15 - 630 秒

说明

对数值取整，与期望值的偏差

当输入老化时间时，请注意该值会取整为正确的值。如果输入值不能被 15 整除，则会自

动向下舍入该值。
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环网冗余

环网 (Ring)

环网冗余规则

出厂设置

• 出厂设置将端口 P0.1 和 P0.2 定义为环网端口。

 组态环网冗余

• 环网冗余 (Ring Redundancy)
如果选中“环网冗余”(Ring Redundancy) 复选框，将启用环网冗余。将使用此页面上设

置的“环网端口”(Ring Ports)。
• Ring redundancy mode

在此设置环网冗余的模式。

可使用以下模式：

– MRP 客户端 (MRP Client)
设备采用 MRP 客户端角色。

– HRP 客户端 (HRP Client)
设备采用 HRP 客户端角色。

• 环网端口 (Ring ports)
在此设置将在环网冗余中用作环网端口的端口。

恢复出厂设置

如果已恢复出厂设置 (Reset to Factory Defaults)，将禁用环网冗余并将默认端口用作环网端

口。如果在之前的组态中使用了其它设置，则这会导致帧循环传送以及数据通信失败。
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生成树

常规 (S615)

说明

该页面包含以下框：

• Spanning Tree
启用或禁用生成树。

• 协议兼容性 (Protocol Compatibility)
可进行以下设置：

– RSTP

常规 (SC-600)

描述

可在此页面中启用生成树并选择协议兼容性。

• Spanning Tree
启用或禁用生成树。

说明

启用环网冗余的情况下，不能操作生成树

如果已在“第 2 层”(Layer 2) 下启用“环网冗余”(ring redundancy)，则无法使用生成树。

• 协议兼容性 (Protocol Compatibility)
可进行以下设置：

– RSTP
– STP

ST 常规

此页面由以下几部分组成：

• 页面的左侧显示设备的组态。

• 右侧部分显示可从设备接收到的生成树帧获得的根网桥的组态。
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说明

该页面包含以下框：

• 网桥优先级 (Bridge Priority)/根优先级 (Root Priority)（仅在线时可用）

由网桥优先级决定哪个设备成为根网桥。优先级 高的网桥（换句话说，此参数的值

小）将成为根网桥。如果网络中有多个设备具有相同优先级，则 MAC 地址数值 小的设

备将成为根网桥。网桥优先级和 MAC 地址这两个参数一起构成网桥标识符。由于根网桥

管理所有路径的变更，出于帧延迟的考虑，根网桥应该尽可能处在中心位置。 
网桥优先级的值是 4096 的整数倍，值范围为：0 - 61440

• 网桥地址 (Bridge Address)（仅在线时可用）/根地址 (Root Address)（仅在线时可用）

网桥地址显示设备的 MAC 地址，根地址显示根网桥的 MAC 地址。

• 根端口 (Root Port)（仅在线时可用）

显示交换机与根网桥通信时所使用的端口。

• 根开销 (Root Cost)（仅在线时可用）

从该设备到根网桥的路径开销。

• 拓扑变更 (Topology Changes)（仅在线时可用）/上次拓扑变更 (Last Topology Change)
（仅在线时可用）

该设备条目显示自上次启动以来，由于生成树机制而执行的重新组态次数。对于根网桥，

自上次重新组态到现在的时间显示如下：

– 秒：数字后的填充单位为“秒”(sec)
– 分钟：数字后的填充单位为“分钟”(min)
– 小时：数字后的填充单位为“小时”(hr)

• 网桥呼叫时间 [s] (Bridge hello time [s])/根呼叫时间 [s] (Root hello time [s])（仅在线

时可用）

每个网桥都会定期发送组态帧 (BPDU)。“呼叫时间”即为两个组态帧之间的时间间隔。

出厂设置：2 秒
• 网桥转发延迟 [s] (Bridge Forward Delay[s])/根转发延迟 [s] (Root Forward Delay[s])
（仅在线时可用）

网桥不会立即使用新组态数据，而是在“转发延迟”(Forward Delay) 参数中指定的时间段

过后才使用。这样可确保只有在所有网桥均获得所需信息之后才以新拓扑运行。

出厂设置：15 秒  
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• 网桥 大老化时间 [s] (Bridge Max Age[s])/根 大老化时间 [s] (Root Max Age[s])（仅

在线时可用）

如果 BPDU 早于指定的“ 大老化时间”(Max Age)，则会被丢弃。

出厂设置：20 秒
• 复位计数器 (Reset Counter)（仅在线时可用）

单击该按钮可复位此页面上的计数器。

ST 端口

调用此页面时，表中显示端口参数组态的当前状态。

要进行组态，请单击端口表中的相关单元格。

描述

表 1 包含以下列：

• 所有端口 (All ports)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 生成树状态 (Spanning Tree Status)
在此下拉列表中，选择适用于所有端口的设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 
中相应列的条目保持不变。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口。 

• 生成树状态 (Spanning Tree Status)
指定是否将端口集成到生成树中。

说明

如果禁用端口的“生成树状态”(Spanning Tree Status) 选项，可能导致形成环路。必须留

意拓扑。

• 优先级 (Priority)
输入端口的优先级。仅当路径成本相同时才评估优先级。

该值必须能被 16 整除。如果该值不能被 16 整除，则会自动调整该值。

取值范围：0 - 240。
默认值为 128。
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• 成本计算 (Cost Calc.)
输入路径成本计算。如果在此输入值“0”，则自动计算出的值会显示在“路径成本”(Path 
costs) 框中。

• 路径开销 (Path Cost)（仅在线时可用）

此参数用于计算将要选择的路径。选择值 小的路径作为路径。如果设备的多个端口的

路径开销值相同，则选择端口号 小的端口。

如果“开销计算”(Cost Calc.) 框中的值为“0”，则会显示自动计算出的值。否则会显示“开

销计算”(Cost Calc.) 框的值。

主要根据传输速度来计算路径开销。可达到的传输速度越高，路径成本的值就越低。

快速生成树的典型路径成本值如下：

– 10,000 Mbps = 2,000
– 1000 Mbps = 20,000
– 100 Mbps = 200,000
– 10 Mbps = 2,000,000
但是，也可以单独设置各个值。

• 状态 (Status)（仅在线时可用）

显示端口的当前状态。这些值只是显示，无法组态。状态 (Status) 参数取决于组态的协

议。可能的值包括：

–
禁用 (Disabled)
端口仅接收，并且不包括在 STP、MSTP 和 RSTP 中。

– Discarding
在“Discarding”模式下，接收 BPDU 帧。其它入站或出站帧会被丢弃。

– 侦听 (Listening)

在此状态下，接收和发送 BPDU。端口包括在生成树算法中。

–
学习 (Learning)
“转发”(Forwarding) 状态之前的阶段，端口主动学习拓扑（即节点寻址）。

–
转发 (Forwarding)
在重新组态时间后，端口在网络中激活；端口接收和转发数据帧。

• 转发中转 (Fwd. Trans)（仅在线时可用）

指定从“丢弃”(Discarding) 状态变为“转发”(Forwarding) 状态的次数。
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• 边缘类型 (Edge Type)
指定“边缘端口”的类型。可做以下选择：

– “-”
禁用边缘端口。端口被视为“无边缘端口”。

– Admin
当此端口上始终有终端设备时，选择此选项。否则，每次更改连接时都会触发对网络

的重新组态。

– Auto
如果想要自动检测此端口上连接的终端设备，则选择此选项。首次建立连接时，会将

端口视为“无边缘端口”。

– Admin/Auto
如果要在此端口上结合这两个选项，则同时选择这些选项。首次建立连接时，会将端

口视为“边缘端口”。

• 边缘 (Edge)（仅在线时可用）

显示端口的状态。

– 启用 (Enabled)

终端设备连接到此端口。

– Disabled
此端口上有生成树或快速生成树设备。

有了终端设备，交换机可以通过端口更快地进行切换，而无需考虑生成树帧。如果忽略

此设置而接收生成树帧，则该端口将自动切换为“禁用”设置。

• 点对点类型 (P.t.P. Type)
从下拉列表中选择所需选项。选择项取决于设置的端口。

– “-”
自动计算点对点。如果端口被设置为半双工，则不认为是点对点链路。

– P.t.P.

即使为半双工，也认为是点对点链路。

–
共享介质 (Shared Media)
即使为全双工连接，也不认为是点对点链路。

说明

点对点连接表示在两个设备之间直接连接。而共享介质连接可以是与集线器的连接。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 851



• P.t.P（仅在线时可用）

– 启用 (Enabled)
表示存在点对点连接。

– 禁用 (Disabled)
表示存在点对点连接。

• 受限角色 (Restr. Role) (SC-600)
如果选中此复选框，则无论优先级值如何，都不会将相应端口选作根端口。如果选中此

复选框，则优先级 低的端口也不会成为根端口。仅当要限制管理范围外的网桥对生成

树拓扑产生的影响时才激活此选项。

• 受限 TCN (Restr. TCN) (SC-600)
如果选中此复选框，则相应端口不会将已接收或检测到的拓扑更改（拓扑更改通知）转

发到其它端口。仅当要限制管理范围外的网桥对生成树拓扑产生的影响时才激活此选项。

LLDP

识别网络拓扑

IEEE 802.AB 标准中定义了 LLDP（Link Layer Discovery Protocol，链路层发现协议）。

LLDP 是一种用来发现网络拓扑的方法。网络组件使用 LLDP 与其相邻设备交换信息。

支持 LLDP 的网络组件具有 LLDP 代理。LLDP 代理会定期发送与其自身有关的信息，并接收

所连接设备的信息。接收到的信息存储在 MIB 中。

应用

PROFINET 使用 LLDP 协议进行拓扑诊断。在默认设置中，对所有端口都启用 LLDP；换句话

说，所有端口都发送和接收 LLDP 帧。

发送的信息会存储在支持 LLDP 的每台设备上的 LLDP MIB 文件中。网络管理系统可以使用 
SNMP 访问这些 LLDP MIB 文件，并因此重新创建现有的网络拓扑。通过这种方式，管理员

可查找哪些网络组件彼此相连，并可找到中断位置。

在此页面中，可以选择启用或禁用每个端口的发送和/或接收功能。
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显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明该设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
选择所需的设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 设置 (Setting)
选择端口是否收发 LLDP 帧。可使用以下选项：

– Rx
此端口只能接收 LLDP 帧。

– Tx
此端口只能发送 LLDP 帧。

– Rx & Tx
此端口可以接收和发送 LLDP 帧。

– "-"（禁用）

此端口既不能接受也不能发送 LLDP 帧。

光纤监视协议 (SC600)

要求

• 仅能对带诊断功能的收发器使用光纤监视。请注意设备的相关文档。

• 为了能够使用光纤监视功能，需启用 LLDP。已将光纤监视信息添加到 LLDP 数据包中。

监视光链接

对于光纤监视，您可监视两个设备之间光纤连接的接收功率和功率损耗。

如果在某光纤端口上启用了光纤监视，设备会通过 LLDP 数据包将端口的当前传送功率发送

到其连接伙伴。除了发送操作之外，设备还会检查是否从连接伙伴接收到相应的信息。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 853



无论设备是否从连接伙伴接收到诊断信息，它都会监视在光纤端口测得的接收功率并将其与

设置的限值进行比较。

如果连接伙伴上启用了光纤监视，连接伙伴会将端口发射功率的当前值传递给设备。设备会

将接收到的发射功率值与实际接收的功率进行比较。接收功率与发射功率之间存在的差异代

表链路汇总存在损耗。计算所得的功率损耗也会受到监视，判断是否达到设定的限制。

如果接收功率或功率损耗值低于或超出设定限值，则将触发事件。可按两个等级设置限值，

分别发送严重级别为“Warning”和“Critical”的消息。

在“System > Events > Configuration”中，可指定设备指示事件的方式。

说明

如果已启用光纤监视，并且带有诊断功能的可插拔收发器已拔出，则将自动为此端口禁用光

纤监视，并且设置的限值和可能的未决错误状态将被删除。 

显示框说明

在表中，可为将被监测的测量所得接收电源和计算所得电源损耗指定限制值。

• Port
显示支持光纤监视的光纤端口。它与收发器有关。

• Status
启用或禁用光纤监视。

默认情况下会禁用该功能。

• Rx Power [dBm] Maintenance Required (Warning)
指定在什么值时候通过严重等级为“Warning”的消息来通知您接收功率超限。

如果输入值“0”，则不会监视接收功率。 
默认值取决于相关收发器。

• Rx Power [dBm] Maintenance Demanded (Critical)
指定在什么值时候通过严重等级为“Critical”的消息来通知您接收功率超限。

如果输入值“0”，则不会监视接收功率。 
默认值取决于相关收发器。
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• Power Loss [dB] Maintenance Required (Warning)
指定在什么值时通过严重等级为“Warning”的消息来通知您连接存在功率损耗。

如果输入值“0”，则不会监视功率损耗。 
默认值：-50 dB

• Power Loss [dB] Maintenance Demanded (Critical)
指定在什么值时通过严重等级为“Critical”的消息来通知您连接存在功率损耗。

如果输入值“0”，则不会监视功率损耗。 
默认值：-55 dB

组态步骤

激活光纤监视

按照下列步骤激活端口的监视：

1. 在“Status”列中选择相应的复选框。

2. 根据您的设置，输入您要在输入值为多少时获得接收功率超限和连接存在功率损耗的通知。

3. 单击“Set Values”按钮。

取消激活光纤监视

按照下列步骤取消激活端口的监视：

1. 在“Status”列中取消选择相应的复选框。

2. 单击“Set Values”按钮。

按照以下步骤取消激活对接收功率或功率损耗的监视：

1. 在相应的框中输入值“0”。
2. 单击“Set Values”按钮。

单播 (SC-600)

过滤

地址过滤

此表中显示的是参数分配期间由用户以静态方式输入的单播地址。

在此页面中，还可定义静态单播过滤器。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• VLAN ID
选择 VLAN ID，以此来组态新静态 MAC 地址。如果未进行任何设置，则会将“VLAN1”设
置为基本设置。

• MAC 地址 (MAC Address)
在此处输入 MAC 地址。

该表包含以下列：

• VLAN ID
显示分配给此 MAC 地址的 VLAN ID。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示设备已学习或用户已组态的节点 MAC 地址。

• 状态 (Status)
显示每个地址条目的状态：

– Static
由用户组态。静态地址会永久存储；也就是说，当 Aging Time 结束或重启时，静态

地址不会被删除。

– Invalid
不评估这些值。

• 端口 (Port)
显示访问指定地址的节点时所使用的端口。设备接收到的目标地址与此地址相匹配的帧

将被转发到此端口。

说明

您只能为单播地址指定一个端口。

锁定端口

激活访问控制

在此页面中，可以针对未知节点阻止各个端口。

如果启用了“端口锁定”功能，则从未知 MAC 地址到达此端口的数据包会被立即丢弃。端

口会接受已知节点发出的数据包。

由于启用了“端口锁定”功能的端口无法学习任何 MAC 地址，因此在启用“端口锁定”功

能后，这些端口上学习的地址将被自动删除。该端口仅接受之前手动创建的静态 MAC 地址。
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显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列 (1st column)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
从下拉列表中选择设置。可选择以下设置选项：

– 启用 (Enabled)
启用端口锁定功能。 

– 禁用 (Disabled)
禁用端口锁定功能。

– 无变化 (No change)
表 2 保持不变。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• Port
 此列会列出此设备上的全部可用端口。

• Setting
启用或禁用端口的访问控制。

阻止

阻止转发未知单播帧

在此页面上，可阻止各个端口转发未知单播帧。
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显示值说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列 (1st column)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
从下拉列表中选择设置。可选择以下设置选项：

– 启用 (Enabled)
单播帧阻止功能已启用。

– 禁用 (Disabled)
单播帧阻止功能已禁用。

– 无变化 (No change)
表 2 保持不变。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
所有可用端口均列于此列中。不显示不可用端口。

• Setting
启用或禁用单播帧阻止功能。

组播 (SC-600)

组

组播应用

在多数情况下，具有单播地址的帧将被发送到一个特定接收方。如果某个应用向多个接收方

发送相同的数据，则使用一个组播地址发送数据可以减少数据量。对于某些应用（例如 
NTP），存在固定的组播地址。     
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显示框说明

该页面包含以下框：

• VLAN ID
单击此文本框，将显示一个下拉列表。此处可选择要组态的新 MAC 地址的 VLAN ID。

• MAC Address
在此处输入要组态的新 MAC 组播地址。

该表格包括以下列：

• Select
选择要删除的行。

• MAC Address
此处显示设备已学习或用户已组态的组播地址。

• 状态 - 静态 (Status - Static)
显示每个地址条目的状态。该地址是由用户以静态方式输入的。静态地址会永久存储；也

就是说，当 Aging-Time 结束或设备重启时，静态地址不会被删除。这些地址必须由用户

删除。

组态步骤

创建新条目

1. 从下拉列表中选择所需的 VLAN ID。
2. 在“MAC Address”输入框中输入 MAC 地址。

3. 单击“创建”(Create) 按钮。会在表中生成一个新条目。

4. 将相关端口分配给 MAC 地址。

5. 单击“设置值”(Set Values) 按钮。

阻止

禁止转发未知组播帧

在此页面上，可阻止各个端口转发未知组播帧。
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显示值说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列 (1st column)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
从下拉列表中选择设置。可选择以下设置选项：

– 启用 (Enabled)
组播帧阻止功能已启用。

– 禁用

未知组播帧阻止功能已禁用。

– 无变化 (No change)
表 2 保持不变。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
所有可用端口均列于此列中。不显示不可用端口。

• Setting
启用或禁用组播帧阻止功能。

组态步骤

对单独的端口启用阻止功能

1. 选中表 2 相关行中的复选框。

2. 要应用更改，请单击“设置值”(Set Values) 按钮。

对所有端口启用阻止功能

1. 在“Setting”下拉列表中，选择“Enabled”条目。

2. 单击“Copy to table”按钮。将为表 2 中的所有端口启用该复选框。

3. 要应用更改，请单击“设置值”(Set Values) 按钮。
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VLAN 间桥接 (SC-600)

概述

概述

可为每台设备创建一个网桥，且 多可向网桥添加六个 VLAN。

说明

该页面包含以下框：

• Bridge-ID
在“Bridge-ID”文本框中输入网桥 ID。Bridge-ID （介于 1 到 255 之间的数字）只能在创建

新数据记录时分配一次，之后不能更改。如要更改，必须删除整个数据记录并重新创建。

该表格包括以下列：

• Bridge-ID
显示网桥 ID。 

• 透明 (Transparent)
启用此选项时，Inter-VLAN Bridge  和关联的 VLAN 会在网桥激活时切换到透明模式。属

于该网桥的端口会变为透明端口。这表示：

– 不会对这些端口接收的有标记帧进行评估，并会将其转发到 VLAN 间网桥的其它所有

标记未更改的端口。不会将任何帧从不属于 Inter-VLAN Bridge  的端口转发到属于 
VLAN 间网桥的端口。

– 也会将这些端口接收的无标记帧转发到 VLAN 间网桥的其它所有不含标记的端口。

– 只要启用透明网桥，就无法更改受影响 VLAN 的端口关联，

但前提条件是属于该 VLAN 的所有端口的端口 VLAN ID 已设为 VLAN ID。
如果禁用此选项，则会评估 VLAN 标记。

• 启用 (Enable)
启用在“组态”(Configuration) 选项卡中指定的 VLAN 之间的网桥。网桥启用后，会采用在

“组态”(Configuration) 选项卡中选择了“主机”(Master) 类型的 VLAN 的 IP 地址组态。网

桥启用后，不能再通过 VLAN 设备自身的 IP 地址访问 VLAN 设备，而只能通过网桥的 IP 地
址进行访问。
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组态

组态

在此页面上指定将建立网桥的两个 VLAN 以及作为主 VLAN 的 VLAN。使用在“概

览”(Overview) 选项卡中创建的“网桥 ID”(Bridge-ID) 选择要使用的网桥。

说明

该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
与设置相关的 VLAN。VLAN 列表是动态的，其依据“第 3 层 > 子网”(Layer 3 > Subnet) 中
的设置不同而显示不同内容。

• 网桥 ID (Bridge-ID)
选择要用于所选 VLAN 的网桥 ID。

• 类型 (Type)
选择接口的类型。

– Member：网桥不使用 VLAN 的 IP 地址组态。  
– Master：网桥使用 VLAN 的 IP 地址组态。为 TIA Portal 访问 VLAN 的设备所使用的 

VLAN/接口使用此设置。

TIA 接口特性

如果其中一个接口组态为 TIA 接口，则必须为其设置“Master”类型。否则不能启用网桥。

组态 IPv4 第 3 层功能

静态路由

静态路由

在此页面指定可用于在不同子网之间进行数据交换的路由。不支持动态路由协议，如 RIP、
OSPF。
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说明

该页面包含以下框：

• 目标网络 (Destination Network)
输入可通过此路由访问的目标的网络地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
输入相应的子网掩码。

• 网关 (Gateway)
输入可用来访问此网络地址的网关的 IPv4 地址。

• 接口 (Interface)
指定是否可以通过特定或网关 (auto) 访问网络地址。

• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。度量对应于连接质量，如速度、成本。如果存在多条等效路由，会使

用度量值 小的路由。  
如果未输入任何内容，将自动输入“未使用”(not used)。稍后可以更改指标。

取值范围：对于“未使用”，为 1 - 255 或 -1。  
这里，1 表示 佳可行路由值。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 目标网络 (Destination Network)
显示目标的网络地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示相应子网掩码。

• 网关 (Gateway)
显示下一网关的 IPv4 地址。

• 接口 (Interface)（仅在线时可用）

显示路由的接口。

• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。创建路由时，会自动输入“未使用”(not used)。度量对应于基于速度

或成本等参数的连接质量。如果存在多条等效路由，会使用度量值 小的路由。

取值范围：1 - 255
这里，1 表示 佳可行路由值。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。

• 状态 (State)（仅在线时可用）

显示路由是否激活。
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子网

概述

此页面会显示所选接口的子网。组态 子网始终与接口相关，可在“组态”(Configuration) 选
项卡中创建。 

说明

该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
选择要用于组态其他子网的接口。

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示接口。

• TIA 接口 (TIA Interface)
显示接口是否为 TIA 接口。

• 状态 (Status) (SC-600)
显示是否已启用该接口。

• 接口名称 (Interface Name)
显示接口名称。

• MAC 地址 (MAC Address)（仅在线时可用）

显示 MAC 地址。

• IP 地址 (IP Address)
显示子网的 IPv4 地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示子网掩码。

• 地址类型 (Address Type)
显示地址类型。可能的值包括：

– 主要 (Primary)
在 IPv4 接口上组态的首个 IPv4 地址。

– 次要 (Secondary)
在 IPv4 接口上组态的所有其它 IPv4 地址。
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• IP 分配方法 (IP Assignment Method)
显示 IPv4 地址的分配方法。可能的值包括：

– 静态 (Static)
IPv4 地址是静态的。在“IP 地址”(IP Address) 和“子网掩码”(Subnet Mask) 中输入设置。

– 动态 (DHCP) (Dynamic (DHCP))
设备从 DHCPv4 服务器获得动态 IPv4 地址。

• 地址冲突检测状态 (Address Collision Detection Status)（仅可在线使用）

如果网络中激活新的 IPv4 地址，则“地址冲突检测”功能将检测上述操作是否会引起地

址冲突。通过此功能，可以检测出被分配两次的 IPv4 地址。

说明

此功能不执行周期性检查。

此列显示功能的当前状态。可能的值包括：

– Idle
接口未启用，因此也没有 IPv4 地址。

– Starting
该状态表示启动阶段。在该阶段中，设备首先会发送查询，以了解规划的 IPv4 地址是

否已经存在。如果该地址尚未分配，设备将发送现在开始使用此 IP 地址的消息。

– Conflict
接口未启用。接口正试图使用已经分配的 IPv4 地址。

– Defending
接口使用唯一的 IPv4 地址。另一接口正试图使用相同的 IPv4 地址。

– Active
接口使用唯一的 IPv4 地址。未发生冲突。

– Not supported
不支持地址冲突检测功能。

– Disabled
禁用地址冲突检测功能。

• MTU (S615)
显示数据包大小。

组态

在此页面上组态接口的子网。 
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说明

该页面包含以下内容：

• 接口（名称）(Interface (Name))
从下拉列表中选择接口。

• 状态 (Status) (SC-600)
启用或禁用接口。

• 接口名称 (Interface Name)
输入接口名称。

• MAC 地址 (MAC Address)（仅在线时可用）

显示所选接口的 MAC 地址。

• DHCP （适用于 VLAN 接口）

VLAN 接口从 DHCP 服务器获取 IPv4 地址。

• 动态 (Dynamic)（适用于使用 S615 的 PPP 接口）

PPP 接口从供应商获取 IP 地址。

说明

请注意以下几点：

• 如果想要将设备作为多个接口的路由器运行，则需禁用所有接口上的 DHCP。
• 仅可启用 1 个动态客户端。

• IP 地址 (IP Address)
输入接口的 IPv4 地址。IPv4 地址不能多次使用。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
输入要创建的子网的子网掩码。不同接口上的子网不得重叠。

• 广播 IP 地址 (Broadcast IP Address) (S615)
如果要将特定 IP 地址用作子网的广播 IP 地址，则请输入此 IP 地址。否则将使用旧的子网 IP 
地址。

• 地址类型 (Address Type)
显示地址类型。可能的值包括：

– 主要 (Primary)
接口的第一个子网。

– 次要 (Secondary)
接口的所有其他子网。
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• TIA 接口 (TIA Interface)
选择该接口是否应成为 TIA Interface。
下列条件适用于 TIA 接口：

– 只有地址类型为“主要”(Primary) 的接口可以启用为 TIA 端口。

– 必须始终只有一个 TIA 接口。

– 只能有一个 TIA 接口。

– TIA 接口始终为 VLAN 接口。

• MTU (S615) 
MTU（ 大传输单元）指定数据包大小的 大值。如果数据包的长度超过所设置的 MTU，
则将对其进行分段。

NAT

NAT General
在此页面上，可启用别名 IP 地址的 Gratuitous ARP。

说明

在此页面上，可启用以下选项：

• 发布别名 IP 地址 (Announce alias IP addresses)
启用该选项后，每个别名 IP 地址均发送 Gratuitous ARP。以此在网络中发布其 IP 地址，并

且其他设备可以更新它们的 ARP 缓存。Gratuitous ARP 仅在组态时发送，即设备启动期

间或组态 NAT 规则 (NAPT) 时。

地址伪装

可在此页面中为 IP 地址伪装启用规则。

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
与设置相关的接口。仅限于组态了子网的接口。

• 启用地址伪装 (Enable Masquerading)
启用后，对于通过该接口发送的每个传出数据包，源 IP 地址均替换为该接口的 IP 地址。
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NAPT
在此 WBM 页面中，除了地址转换之外，还可以组态端口转换。

可进行以下端口转换：

• 从单个端口到同一端口： 
如果端口相同，则在不进行端口转换的情况下转发帧。

• 从单个端口到单个端口

将源端口转换为目标端口。

• 从端口范围到单个端口

将端口范围内的端口转换成同一端口 (n:1)。
• 从端口范围到同一端口范围

如果端口范围相同，则在不进行端口转换的情况下转发帧。

说明 
该页面包含以下框：

• 源接口 (Source Interface)
选择查询将要到达的接口。

• 通信类型 (Traffic Type)
指定地址分配适用的协议。

• 使用源接口中的接口 IP (Use Interface IP from Source Interface)
启用后，会将所选接口的 IP 地址用作“目标 IP 地址”。

• 目标 IP 地址 (Destination IP Address)
输入目标 IP 地址在此 IP 地址接收帧。只有禁用“使用源接口的接口 IP”(Use Interface IP 
from Source Interface) 之后才能进行编辑。

• 目标端口 (Destination port)
输入目标端口。转发将此端口作为目标端口的传入帧。如果要将该设置用于某一端口范

围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例如 30 - 40。
• 转换的目标 IP (Translated Destination IP)

输入将向其转发该帧的目标节点的 IP 地址。

• 转换的目标端口 (Translated Destination port)
输入端口的编号。此端口为将向其转发传入帧的新目标端口。如果要将该设置用于某一

端口范围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例如 30 - 40。
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 源接口 (Source Interface)
显示包的来源接口。仅有这些包可供用于端口转发。

• 通信类型 (Traffic Type)
显示地址分配所适用的协议。 

• 接口 IP (Interface IP)
显示接口的 IP 地址是否被占用。 

• 目标 IP (Destination IP)
显示目标 IP 地址。在此 IP 地址接收帧。

• 目标端口 (Destination port)
显示目标端口。转发将此端口作为目标端口的传入帧。 

• 转换的目标 IP (Translated Destination IP)
显示包的转发目标节点的 IP 地址。

• 转换的目标端口 (Translated Destination port)
显示接收所转换数据包的目标端口。

源 NAT
可在此页面中组态源 NAT 的规则。

说明

包含源 NAT 的防火墙规则

包含源 NAT 的地址转换仅在防火墙之后执行；因此使用非转换地址。

“安全 > 防火墙 > IP 规则”(Security > Firewall > IP rules)
• 源（范围）：来自“源 IP 地址”(Source IP Addresses) 的输入 
• 目标（范围）：来自“目标 IP 地址”(Destination IP Addresses) 的输入
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说明 
• 源接口 (Source Interface) /目标接口 (Destination Interface)

指定连接建立的方向。只会考虑按照此处指定的方向所建立的连接。 
也可选择 VPN 连接的虚拟接口：

– VLANx：组态了子网的 VLAN
– ppp2：WAN 接口

– SINEMA RC：连接到 SINEMA RC 服务器

– IPsec:全部 IPsec VPN 连接（全部）或特定 IPsec VPN 连接

– OpenVPN：全部 OpenVPN 连接（全部）或特定 OpenVPN 连接

说明

组态涉及 VPN 隧道方向的 NAT 地址转换时，只有 NAT 地址转换规则涉及到的 IP 地址可

通过 VPN 隧道进行访问。

• 源 IP 地址 (Source IP Address(es))
指定适用该源 NAT 规则的源 IP 地址。只考虑输入的地址所对应的包。

可以是以下条目：

– IP 地址 (IP address)：精准适用于指定 IP 地址。

– IP 地址范围 (IP address range)：适用于某个特定的 IP 地址范围：起始 IP 地址 "-" 结束 IP 
地址，例如，192.168.100.10 - 192.168.100.20

– IP 子网 (IP subnet)：适用于组合构成一个 IP 地址范围的若干 IPv4 地址：IP 地址/网络

部分的位数（CIDR 表示法）。

• 使用目标接口中的接口 IP (Use Interface IP from Destination Interface)
启用后，“转换的源 IP 地址”将使用所选目标接口的 IP 地址。

• 转换的源 IP 地址 (Translated Source IP Address)
输入用于替换发送方 IP 地址的 IP 地址。只有禁用“使用目标接口中的接口 IP”(Use 
Interface IP from Destination Interface) 之后才能进行编辑。

• 目标 IP 地址 (Destination IP Address(es))
指定适用该源 NAT 规则的目标 IP 地址。仅考虑目标 IP 地址在所输入地址范围之内的包。

– IP 地址 (IP address)：精准适用于指定 IP 地址。

– IP 地址范围 (IP address range)：适用于某个特定的 IP 地址范围：起始 IP 地址 "-" 结束 IP 
地址，例如，192.168.100.10 - 192.168.100.20

– IP 子网 (IP subnet)：适用于组合构成一个 IP 地址范围的若干 IPv4 地址：IP 地址/网络

部分的位数（CIDR 表示法）。
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该表格包括以下列：

• 源接口 (Source Interface)
显示源接口。

• 目标接口 (Destination Interface)
显示目标接口。 

• 源 IP 地址 (Source IP Address(es))
显示需要进行地址转换的发送方 IP 地址。

• 转换的源 IP 地址 (Translated Source IP Address)
显示用于替换发送方 IP 地址的 IP 地址。

• 目标 IP 地址 (Destination IP Address(es))
显示需要进行地址转换的接收方 IP 地址。

NETMAP
可在此页面中为 NETMAP 指定规则。NETMAP 是 1:1 比例的静态网络地址映射，其中保留了

主机部分。有关详细信息，请参见“NAT 与防火墙”部分。

说明

包含源 NAT 的防火墙规则

包含源 NAT 的地址转换仅在防火墙之后执行；因此使用非转换地址。 
“安全 > 防火墙 > IP 规则”(Security > Firewall > IP rules)

• 源（范围）：来自“源 IP 子网”(Source IP Subnet) 的输入

• 目标（范围）：来自“目标 IP 子网”(Destination IP Subnet) 的输入

包含目标 NAT 的防火墙规则

包含 NAT 的地址转换已在防火墙之前执行；因此在防火墙中使用转换的地址。

“安全 > 防火墙 > IP 规则”(Security > Firewall > IP rules)
• 源（范围）：来自“源 IP 子网”(Source IP Subnet) 的输入

• 目标（范围）：来自“转换的目标 IP 子网”(Translated Destination IP Subnet) 的输入
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说明 
• 类型 (Type)

指定地址转换的类型。

– 源 (Source)：替换源 IP 地址

– 目标 (Destination)：替换目标 IP 地址

• 源接口 (Source Interface)
指定源接口。 
– VLANx：组态了子网的 VLAN
– SINEMA RC：连接到 SINEMA RC 服务器

– IPsec：全部 IPsec VPN 连接（全部）或特定 IPsec VPN 连接

– ppp2：WAN 接口

– OpenVPN：全部 OpenVPN 连接（全部）或特定 OpenVPN 连接

• 目标接口 (Destination Interface)
指定目标接口。 
– VLANx：组态了子网的 VLAN
– SINEMA RC：连接到 SINEMA RC 服务器

– IPsec：全部 IPsec VPN 连接（全部）或特定 IPsec VPN 连接

– ppp2：WAN 接口

– OpenVPN：全部 OpenVPN 连接（全部）或特定 OpenVPN 连接

• 源 IP 子网 (Source IP Subnet)
输入发送方的子网。

子网还可以是单台 PC 或子网的另一个子网。使用 CIDR 表示法。

• 转换的源 IP 子网 (Translated Source IP Subnet)
输入用于替换发送方子网的子网。仅能在“SourceNAT”设置中编辑。

子网还可以是单台 PC 或子网的另一个子网。使用 CIDR 表示法。

• 目标 IP 子网 (Destination IP Subnet)
输入接收方的子网。

子网还可以是单台 PC 或子网的另一个子网。使用 CIDR 表示法。

• 转换的目标 IP 子网 (Translated Destination IP Subnet)
输入用于替换接收方子网的子网。仅能在“DestinationNAT”设置中编辑。

子网还可以是单台 PC 或子网的另一个子网。使用 CIDR 表示法。
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该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示地址转换的方向。

• 源接口 (Source Interface)
显示源接口。

• 目标接口 (Destination Interface)
显示目标接口。

• 源 IP 子网 (Source IP Subnet)
显示发送方的子网。

• 转换的源 IP 子网 (Translated Source IP Subnet)
显示用于替换发送方子网的发送方子网。

• 目标 IP 子网 (Destination IP Subnet)
显示接收方的子网。

• 转换的目标 IP 子网 (Translated Destination IP Subnet)
显示用于替换接收方子网的接收方子网。

VRRPv3

路由器

简介   
在此页面中，创建新的虚拟路由器。 多可组态 2 个虚拟路由器。可以在“第 3 层 (IPv4) 
> VRRPv3 > 组态”(Layer 3 (IPv4) > VRRPv3 > Configuration) 中组态其它参数。

说明

• 可以在 VLAN 接口上使用 VRRPv3。不支持路由器端口。

要求

若要将传入数据包转发到设备，须启用预定义的 IPv4 规则“VRRP”。
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说明

该页面包含以下内容：

• VRRPv3
启用或禁用使用 VRRPv3 进行的路由。 

• 跟踪 (Track)
启用或禁用 VRID 跟踪。 
启用后，将监视所有 VRID 实例。如果 VRRP 实例的状态切换为“Initialize”，那么所有 VRRP 
实例的优先级都会减小到值“1”。 
如果 VRRP 实例的状态发生变化，那么所有 VRRP 实例都会恢复原始优先级。

• 接口 (Interface)
选择用作虚拟路由器的所需 VLAN 接口。

• VRID
输入虚拟路由器的 ID。此 ID 定义形成虚拟路由器 (VR) 的路由器组。在该组中，ID 是相

同的。不能再用于其他组。

有效值为 1 到 255。
该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 接口 (Interface)
显示用作虚拟路由器的 IPv4 接口。

• VRID
显示虚拟路由器的 ID。

• 虚拟 MAC 地址 (Virtual MAC Address)（仅在线时可用）

显示虚拟路由器的虚拟 MAC 地址。

• 主 IP 地址 (Primary IP Address)
显示该 VLAN 中的数值 低的 IPv4 地址。条目 0.0.0.0 表示使用的是该 VLAN 的“主”

地址。否则，在“第 3 层 > 子网”(Layer 3 > Subnets) 菜单中对该 VLAN 组态的所有 IPv4 地
址均为有效值。
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• 路由器状态 (Router State)（仅在线时可用）

显示虚拟路由器的当前状态。可能的值有：

– 主 (Master)
该路由器为主路由器，用于为所有已分配的 IPv4 地址处理路由功能。

– 备份 (Backup)
该路由器为备用路由器。如果主路由器发生故障，备用路由器会接管主路由器的任务。

– 初始化 (Initialize)
已开启虚拟路由器。它将很快切换为“主设备”或“备用”状态。

• 主站 IP 地址 (Master IP Address)（仅在线时可用）

显示主路由器的 IPv4 地址。

• 优先级 (Priority)（仅在线时可用）

显示虚拟路由器的优先级。

有效值为 1-254。
如果将 IPv4 地址分配给了实际上也是在本地 IPv4 接口上组态的 VRRP 路由器，则会自动

输入值 255。可以在 VRRP 路由器之间自由分配其他优先级。优先级越高，VRRP 路由器

越早变为“主路由器”。

• 通告间隔 (Advert.Interval)
显示主路由器发送 VRRPv3 数据包的时间间隔。

• 抢占 (Preempt)
显示在备用设备和主设备之间切换角色时路由器是否优先。

– 是 (Yes)
此路由器在切换角色时优先。

– 否 (no)
此路由器在切换角色时不优先。

VRRP 和 DHCP 服务器

如果要在 VRRP 组的设备上运行 DHCP 服务器，则必须在主路由器上组态 DHCP 服务器。备

用路由器不会响应 DHCP 查询。请确保主路由器被静态组态，并在出现故障后重新成为 VRRP 
组的主路由器。

组态

简介

在此页面上组态虚拟路由器。  
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说明

该页面包含以下内容：

• 接口/VRID (Interface/VRID)
选择要组态的虚拟路由器的 ID。

• 主地址 (Primary Address)
选择主 IPv4 地址。如果路由器成为主路由器，路由器会使用此 IPv4 地址。

说明

如果仅为该 VLAN 组态了一个子网，则不需要任何输入。该条目为 0.0.0.0。
如果为该 VLAN 组态了多个子网，并且想要将特定 IPv4 地址用作 VRRP 数据包的源地址，

则选择 IPv4 地址。否则，将使用数值 低的 IPv4 地址。

• 优先级 (Priority)
输入此虚拟路由器的优先级。有效值为 1-254。
如果将 IPv4 地址分配给了实际上也是在本地 IPv4 接口上组态的 VRRPv3 路由器，则会自

动输入值 255。可以在 VRRPv3 路由器之间自由分配其他所有优先级。优先级越高，

VRRPv3 路由器就越早变为“主路由器”。

• 通告间隔 (Advertisement interval)
输入以秒为单位的时间间隔，在该时间间隔后，主路由器将再次发送 VRRPv3 数据包。

• 抢占低优先级主站 (Preempt lower priority Master)
允许根据选择过程在备用设备和主设备之间切换角色时执行取代。

• 跟踪 ID (Track ID)
选择跟踪 ID。

• 优先级 (Priority)
输入 VRRP 接口的优先级将降低的值。

• 当前优先级 (Current Priority)
显示被监视的接口变为“中断”状态后 VRRP 接口的优先级。

地址概述

概述

此页面显示虚拟路由器监视的 IPv4 地址。每个虚拟路由器 多可监视一个 IPv4 地址。  
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设置

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示用作虚拟路由器的接口。

• VRID
显示此虚拟路由器的 ID。

• 地址数量 (Number of Addresses)
显示 IPv4 地址的数量。

• 关联 IP 地址 (1) ... 关联 IP 地址 (4)(Associated IP Address (1) ... Associated IP Address 
(4))
显示该虚拟路由器所监视的路由器 IPv4 地址。如果路由器作为主路由器运行，该路由器

就会接管与所有这些 IPv4 地址有关的路由功能。

地址组态

创建或更改受监视的 IP 地址

在此页面上，可以创建、修改或删除要监视的 IPv4 地址。  

说明

该页面包含以下内容：

• 接口/VRID (Interface/VRID)
选择虚拟路由器的 ID。

• 关联 IP 地址 (Associated IP Address)
输入虚拟路由器将监视的 IPv4 地址。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 关联 IP 地址 (Associated IP Address)
显示虚拟路由器监视的 IPv4 地址。

接口跟踪

在此页面中组态接口监视。
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当被监视接口的链路从“接通”变为“中断”时，已分配的 VRRP 接口的优先级会降低。在

“第 3 层 > VRRP/VRRPv3 > 组态”(Layer 3 > VRRP/VRRPv3 > Configuration) 页面上，组态优

先级降低的值。  
当接口的链路从“中断”变回“接通”时，VRRP 接口将恢复原始优先级。

说明

该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
选择要监视的接口。

• 跟踪 ID (Track ID)
输入跟踪 ID。

• 跟踪 ID (Track ID)
选择跟踪 ID。

• 跟踪接口数 (Track Interface Count)
输入一个阈值，当被监视的接口中变为“中断”状态的接口数量达到该值时会导致优先

级降低。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 跟踪 ID (Track ID)
显示跟踪 ID。

• 接口 (Interface)
显示正在监视的接口。

地址监视

在此页面中组态 IPv4 地址监视。路由器在指定的时间段内向每个组态的 IPv4 地址发送 ping 
请求。如果在指定的时间段内未收到任何响应，则降低相应接口的 VRRP 优先级。
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说明

该页面包含以下框：

• “跟踪 ID”(Track ID)
输入跟踪 ID。

• “IP 地址”(IP Address)
输入要监视的 IPv4 地址。 多可输入五个 IPv4 地址。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• “跟踪 ID”(Track ID)
显示跟踪 ID。

• “IP 地址”(IP Address)
显示要监视的 IPv4 地址。。

• “Ping 间隔”(Ping Period)
显示两次 ping 请求之间的循环时间（以秒为单位）。

• “Ping 超时”(Ping Timeout)
显示路由器等待 ping 响应的时间（以秒为单位）。 短持续时间为 ping 间隔的三倍。

组态 IPv6 第 3 层功能

子网 (S615)

连接的子网

在此页面上，可启用接口上的 IPv6。此接口还被称为 IPv6 接口。IPv6 接口可以具备多个 IPv6 
地址。
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说明

该页面包含以下内容：

• 接口 (Interface)
选择要启用其 IPv6 的 IP 接口。

• 启用 IPv6 (IPv6 Enable)
启用或禁用接口上的 IPv6。

说明

禁用 IPv6
如果接口上已启用 IPv6，则只能通过删除接口来禁用 IPv6。

• IPv6 地址 (IPv6 Address)
输入 IPv6 地址。输入内容取决于所选地址类型。  

• 前 长度 (Prefix Length)
输入属于前 的左侧位数。 

• IPv6 地址类型 (IPv6 Address Type)
选择地址类型。

– 单播 (Unicast)
– 任播 (Anycast)
– 本地链路 (Link Local)：IPv6 地址仅对该链路有效

• 地址自动组态 (SLAAC) (Address Autoconfiguration (SLAAC))
启用或禁用地址组态的 SLAAC（无状态地址自动组态）机制。

如果启用 SLAAC，则将通过 NDP（邻居发现协议）进行无状态自动组态。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 接口名称 (Interface Name)
显示接口的名称。

• IPv6 地址 (IPv6 Address)
显示子网的 IP 地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示前 长度。
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• IPv6 地址类型 (IPv6 Address Type)
显示地址类型。可能的值包括：

– 单播 (Unicast)
– 任播 (Anycast)
– 本地链路 (Link Local)

• 重复地址检测状态 (Duplicate Address Detection Status)
在“地址自动组态 (SLAAC)”(Address Autoconfiguration (SLAAC)) 中，“重复地址检测状

态”(Duplicate Address Detection Status) 功能可防止对 IPv6 地址进行两次分配。在自动

组态期间，设备只能使用空闲的 IPv6 地址。

如果启用该功能，则会通过 NDP 自动检查。 

说明

此功能不执行周期性检查。

此列显示功能的当前状态。可能的值包括：

– Tentative
该状态表示正在检查所选 IPv6 地址。设备向所选 IPv6 地址发送邻居请求消息。

– Conflict
该状态表示已经在使用 IPv6 地址。此时，向设备返回所选 IPv6 地址的邻居公告消息。

– Complete
该状态表示可以使用所选 IPv6 地址。此时，在一段时间内设备未接收到反馈，并假设

还未分配 IPv6 地址。

– Down
该状态表示接口未激活。未进行检查。

组态安全功能

密码

密码

组态设备密码

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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说明

如果通过 RADIUS 服务器登录，则无法更改本地设备的任何密码。

在此页面上，可以更改密码。若登录后具有读/写权限，则可以更改所有用户帐户的密码。如

果登录后只具有读权限，则只能更改自己的密码。

说明

如果是以预设用户“admin”的身份首次登录，或是在“恢复出厂默认设置并重启”(Restore 
Factory Defaults and Restart) 之后登录，系统会提示您更改密码。

设备出厂时的密码设置如下：

• admin：admin

说明

在试用模式下更改密码

即使在“试用”(Trial) 组态模式下更改密码，此更改也会立即保存。

显示框说明

• 当前用户 (Current User)
显示当前登录的用户。

• 当前用户密码 (Current User Password)
输入当前已登录的用户的密码。

• 用户帐户 (User Account)
选择要更改其密码的用户。

• 密码策略 (Password Policy)
显示分配新密码时正在使用的密码策略。

– 高

密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符

至少 1 个大写字母

至少 1 个特殊字符

至少 1 个数字

– 低

密码长度：至少 6 个字符， 长 128 个字符

– 用户自定义

自定义密码策略

在“安全 > 密码 > 选项”(Security > Passwords > Options) 页面组态密码策略。
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• Admin 用户帐户的新名称 (New name for the Admin user account)
您可以将默认用户名“admin”更改一次。之后，不可再重命名“admin”。

• 新密码 (New Password)
为所选用户输入新密码。 
不能包含下列任何字符： | § ? " ; : ß \
“删除”(remove) 的空格和字符也不能包含在内。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入新密码以进行确认。

选项 (S615)

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

在此页面指定分配新密码时将使用的密码策略。
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说明

• 密码策略 (Password Policy)
显示当前正在使用的密码策略

• 新密码策略 (New Password Policy)
从该下拉列表中选择所需的设置。

– 高 (High)
密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符 
至少 1 个数字

至少 1 个特殊字符 
至少 1 个大写字母 

– 低 (Low)
密码长度：至少 6 个字符， 长 128 个字符 

– 自定义 (Custom)
在“密码策略详细信息”(Password Policy Details) 下组态所需密码要求。

• 密码策略详细信息 (Password Policy Details)
如果已选择密码策略“高”(High) 或“低”(Low)，则会显示相关密码要求。

如果已选择密码策略“用户自定义”(User-defined)，可组态相关密码要求。

– 短密码长度 (Minimum Password Length)
指定密码的 短长度。

– 少数字字符数 (Minimum Number of Numeric Characters)
指定密码中数字字符的 少数量。

– 少特殊字符数 (Minimum Number of Special Characters)
指定密码中特殊字符的 少数量。

– 少大写字母数 (Minimum Number of Uppercase Letters)
指定密码中大写字符的 少数量。

– 少小写字母数 (Minimum Number of Lowercase Letters)
指定密码中小写字符的 少数量。

用户

本地用户

说明

只有与设备存在在线连接时，才会针对某些设备显示该页面。
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本地用户

在此页面上，针对 WBM 和 CLI 创建具有相应权限的本地用户。要创建用户帐户，登录的用

户必须具有“admin”角色。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。

说明

该页面包含以下内容：

• 用户帐户 (User Account)
输入用户的名称。该名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 250 个字符之间。

– 不能包含以下字符：| § ? " ; : ß
– 也不能包含 Space 和 Delete 字符。

说明

用户名无法更改

创建用户后，无法再修改用户名称。 
如果需要更改用户名，则必须删除该用户并创建一个新用户。

说明

用户名：admin
可使用此用户名组态设备。 
如果是首次登录或是在“恢复出厂默认设置并重启”(Restore Factory Defaults and Restart) 
之后登录，则会提示您更改预定义密码“admin”。有一次重命名出厂预设用户“admin”的
机会。之后，不可再重命名“admin”。

• 密码策略 (Password Policy)
显示当前使用的密码策略。

– 高

密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符

至少 1 个大写字母

至少 1 个特殊字符

至少 1 个数字

– 用户自定义

密码必须符合组态的要求。在“安全 > 密码 > 选项”(Security > Passwords > Options) 
下组态相应的要求。
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• 密码 (Password)
输入密码。密码强度取决于设置的密码策略。

不能包含下列任何字符：| § ? " ; : ß \
• 密码确认 (Password Confirmation)

再次输入该密码以进行确认。

• 角色 (Role)
选择一个角色。

您可在系统定义的角色和自定义的角色之间选择，请参见页面“Security > Users > Roles”。
该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。 

说明

工厂预设的用户和登录用户无法删除或更改。

• 用户帐户 (User Account)
显示用户名。

• 角色 (Role)
显示用户角色。

• 说明 (Description)
显示用户帐户的说明。说明文本 长 100 个字节。

• 远程访问 (Remote Access)
– 仅限

仅远程访问，即，除了登录到动态防火墙的 WBM 页面之外，没有其它权限。

– 无

无远程访问。用户无法登录动态防火墙，只能登录设备的 WBM。

– 更多

用户可登录设备的 WBM 和动态防火墙。

角色

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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角色

在此页面中，可创建在设备本地有效的角色。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。

显示框说明

该页面包含以下内容：

• 角色名称 (Role Name)
输入角色的名称。该名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 64 个字符之间。

说明

角色名不可更改

在创建角色后，角色的名称便不可更改。 
如果角色的名称需要更改，则必须删除该角色并创建一个新角色。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

说明

无法删除或修改重新定义的角色和已分配的角色。

• 角色 (Role)
显示角色的名称。

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 887



• 功能权限 (Function Right)
选择角色的功能权限。

– 1
拥有此角色的用户可读取设备参数，但不可更改这些参数。拥有此角色的用户可以更

改他们自己的密码。

– 15
拥有此角色的用户既可读取也可更改设备参数。

说明

功能权限无法更改

如果您已分配了一个角色，则您无法再更改该角色的功能权限。

如果要更改角色的功能权限，按照以下列出的步骤操作：

1. 删除所有已分配的用户。

2. 更改角色的功能权限：

3. 再次分配该角色。

• 说明 (Description)
输入角色的说明。对于预定义的角色，将显示一个说明。说明文本 长 100 个字节。

• 远程访问 (Remote Access)
– 无

无远程访问。用户无法登录动态防火墙，只能登录设备的 WBM。

– 更多

用户可登录设备的 WBM 和动态防火墙。

– 仅限

用户只能登录动态防火墙。

组

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

用户组

在此页面中，可将一个组链接到一个角色。
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在此示例中，组“管理员”(Administrators) 被链接到“admin”角色：组在 RADIUS 服务器上定

义。角色在设备本地定义。当 RADIUS 服务器为用户授权，并将用户分配到“Administrators”
组时，此用户便拥有“admin”角色。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。

显示框说明

该页面包含以下内容：

• 组名称 (Group Name)
输入组的名称。此名称必须与 RADIUS 服务器上的组相匹配。 
该名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 64 个字符之间。

– 不允许使用以下字符：§ ? " ; :
该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 组 (Group)
显示组的名称。

• 角色 (Role)
选择一个角色。通过 RADIUS 服务器上的链接组进行身份验证的用户会在设备本地获得此

角色的权限。可在系统定义的角色和自定义角色之间选择，请参见“安全 > 用户 > 角
色”(Security > Users > Roles) 页面。

• 说明 (Description)
为组与角色的链接输入说明。说明文本 长 100 个字节。
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AAA

常规

网络节点登录

使用“AAA”的标识表示“Authentication, Authorization, Accounting”。该功能用于标识和允许

网络节点，为它们提供适当的可用服务并确定使用的范围。

在此页面中组态登录信息。

说明 
该页面包含以下框：

说明

要使用登录验证模式“RADIUS”、“Local and RADIUS”或“RADIUS and fallback Local”，必须存

储和组态 RADIUS 服务器，以供用户验证。

• 登录验证 (Login Authentication)
指定登录方式： 
– 本地 (Local)

必须在设备上进行本地验证。

– RADIUS
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

– 本地和 RADIUS (Local and RADIUS)
使用设备上的用户（用户名和密码）以及通过 RADIUS 服务器都可以进行验证。

首先在本地数据库中搜索用户。如果本地数据库中不存在该用户，将发送 RADIUS 查询。

– RADIUS 和本地回退 (RADIUS and fallback Local)
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

只有无法在网络中访问 RADIUS 服务器时，才执行本地验证。

RADIUS 客户端

通过外部服务器进行验证

RADIUS  的概念基于外部验证服务器。
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表中的每一行包含一台服务器的访问数据。按照搜索顺序，将首先查询主服务器。如果无法

访问主服务器，则会以服务器的输入顺序查询其它辅助服务器。如果没有服务器响应，则表

示没有验证。

描述

该页面包含以下框：

• RADIUS Authorization Mode
对于登录验证，RADIUS 验证模式会指定如何为已成功通过身份验证的用户分配权限。

– 传统 (conventional)
在此模式下，如果服务器为属性“Service Type”返回值“Administrative User”，用户将以

管理员权限登录。在所有其它情况下，用户将按照读取权限登录。

– 供应商特定 (Vendor specific)
在此模式下，权限的分配取决于服务器是否为用户返回一个组和返回的具体哪个组，

以及在“External User Accounts”表中该用户是否存在对应条目。

• 断开数据包 (Disconnect Packet)
如果选中此复选框，则设备会评估 RADIUS 服务器的断开消息。

该表格包括以下列：

• Auth.Server Type
选择服务器将用于哪种身份验证方法。

– 登录 (Login)
服务器仅用于登录验证。

– 802.1X
服务器仅用于 802.1X 身份验证。

– Login & 802.1X
服务器用于两种身份验证程序。

• Radius 服务器地址 (RADIUS Server Address)
输入 RADIUS 服务器的 IPv4 地址或 FQDN。

• 服务器端口 (Server Port)
在此处输入 RADIUS 服务器的输入端口。默认情况下，输入端口设置为 1812。值范围是 
1 ... 65535。

• Shared Secret
输入访问 ID。值范围是 1 ... 128 个字符。

• 确认共享秘密 (Confirm Shared Secret)
再次输入访问 ID 以进行确认。
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• Max. Retrans
在此，输入尝试请求的 大重试次数。初始连接请求将重试此处指定的次数，然后才会

查询另一个已组态的 RADIUS 服务器或将登录视为失败。由于默认设置为 3 次重试，这

意味着会尝试进行 4 次连接。值范围是 1 ... 5。
• 超时 [s] (Timeout[s])

在此处输入客户端等待 RADIUS 服务器响应的时间。

• 主服务器 (Primary Server)
指定此服务器是否是主服务器。可以从“是”(yes) 或“否”(no) 选项中选择一个。

• “测试”(Test)（仅在线时可用）

可以使用此按钮测试指定的 RADIUS 服务器是否可用。该测试执行一次，并非循环执行。

• 测试结果 (Test result)（仅在线时可用）

显示 RADIUS 服务器是否可用：

– 失败，未发送测试包 (Failed, no test packet sent)
无法访问 IP 地址。

可以访问 IP 地址，但 RADIUS 服务器尚未运行。

– 可访问，但不接受密钥 (Reachable, key not accepted)
可以访问 IP 地址，但 RADIUS 服务器不接受共享密钥。

– 可访问，且接受密钥 (Reachable, key accepted)
可以访问 IP 地址，且 RADIUS 服务器接受指定的共享密钥。

测试结果不会自动更新。要删除测试结果，请单击“刷新”(Refresh) 按钮。

802.1X 验证器 (SC600)

设置网络访问

只有在设备利用验证服务器对终端设备的登录数据进行验证后，该终端设备才能访问网络。

可以通过 802.1X 或 MAC 地址进行身份验证。

使用 802.1X 进行身份验证时，终端设备和验证服务器都必须支持 EAP 协议 (Extensive 
Authentication Protocol)。
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对单独的端口启用验证

通过启用相应选项，可指定是否在此端口上启用符合 IEEE 802.1X 的网络访问保护。   

图 1-31 802.1x 验证器 - 表的第一部分

图 1-32 802.1X 验证器 - 表的第二部分
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显示框说明

该页面包含以下框：

• MAC Authentication
为设备启用或禁用 MAC 验证。

• 802.1X 回退超时 [s] (802.1X Fallback Timeout [s])
指定 MAC 身份验证失败后设备在相关端口对设备重新初始化以进行 802.1X 身份验证之

前经过的时间间隔（以秒为单位）。默认值为 0 秒，即没有回退超时，且不会重新初始

化以进行 802.1X 身份验证。

• 802.1X 回退重试计数 (802.1X Fallback Retry Count)
指定 MAC 身份验证失败后对端口重新初始化以进行 802.1X 身份验证的频率。 

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 802.1X Auth.Control)
选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。

• 802.1X 重新验证 (802.1X Re-Authentication)
选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。

• 重新验证超时 (Re-Authentication Timeout)
指定设备在相关接口中进行重新验证之前经过的时间间隔（以秒为单位）。默认值为 3600 
秒。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。

• Tx 超时 (Tx Timeout)
该值指定无客户端响应的情况下发送 EAP 请求数据包之前经过的时长（以秒为单位）。如

果已启用 MAC 身份验证，会在发送第三个 EAP 请求数据包后从 802.1X 身份验证切换为 
MAC 身份验证。默认值为 5 秒。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持

不变。

• MAC Authentication
选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。

• 仅限超时时进行 MAC 验证 (MAC Auth only on Timeout)
选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。
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• 允许的 RADIUS VLAN 分配 (RADIUS VLAN Assignment Allowed)
选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。

说明

仅在尚未为此 VLAN 组态端口时，才会应用 RADIUS 的 VLAN 分配。如果端口 VLAN ID 与
由 RADIUS 分配的 VLAN ID 匹配，则必须预组态此 VLAN 中的成员类型。

• MAC Auth. 大允许地址数 (MAC Auth. Max Allowed Addresses)
指定可以同时在端口上通信的 MAC 地址数目。

如果选择了“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 复制到表 (Copy to Table)
单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用这些设置。

表 2 包含以下列：

• Port
此列会列出此设备上的全部可用端口。

• 802.1X Auth.Control)
指定端口的身份验证：

– Force Unauthorized
阻止通过该端口进行数据通信。

– Force Authorized
允许通过该端口进行数据通信，无任何限制。

默认设置

– Auto
在端口上使用“802.1X”方法对终端设备进行身份验证。

根据验证结果允许或阻止通过该端口进行数据通信。

• 802.1X 重新验证 (802.1X Re-Authentication)
如果想要对已经过身份验证的终端设备周期性重复进行身份重新验证，请启用此选项。

• 重新验证超时 (Re-Authentication Timeout)
指定设备在相关接口中进行重新验证之前经过的时间间隔（以秒为单位）。默认值为 3600 
秒。

• Tx 超时 (Tx Timeout)
该值指定无客户端响应的情况下发送 EAP 请求数据包之前经过的时长（以秒为单位）。如

果已启用 MAC 身份验证，会在发送第三个 EAP 请求数据包后从 802.1X 身份验证切换为 
MAC 身份验证。默认值为 5 秒。
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• MAC Authentication
如果想要使用“MAC 身份验证”方法对终端设备进行身份验证，请启用此选项。

如果“802.1X Auth. Control”组态为“Auto”且“MAC Authentication”已启用，则“802.1X”步
骤的超时为 5 秒。如果使用“802.1X”程序进行身份验证时需要在端口上进行手动输入，5 
秒时间可能不够。为了能够使用“802.1X”进行身份验证，需在该端口上禁用 MAC 身份验

证。

• 仅限超时时进行 MAC 验证 (MAC Auth only on Timeout)
选中该复选框后，只有在 802.1X 超时后才能进行 MAC 验证，但在 802.1X 验证失败后

不能进行。如果未选中该复选框，则在 802.1X 超时和 802.1X 验证失败后均可进行 MAC 
验证。

• 采用 RADIUS VLAN 分配 (Adopt RADIUS VLAN Assignment)
RADIUS 服务器将端口所属的 VLAN 通知工业以太网交换机。如果要考虑服务器通知的信

息，请启用此选项。

如果设备上已创建 VLAN，则端口只能分配给 VLAN。否则拒绝身份验证。

如果在验证期间使用此功能将端口动态分配到 VLAN，则可使用 VLAN-ID 或 VLAN 名称进

行分配。配置 RADIUS 服务器中的以下值：

– Tunnel-Type = VLAN
– Tunnel-Medium-Type = IEEE-802
– Tunnel-Private-Group-Id = VLAN-ID 或 VLAN-Name
工业以太网交换机的区别如下：

– VLAN ID：RADIUS 服务器传输参数“Tunnel-Private-Group-Id”的数字字符串。

– VLAN-Name：RADIUS 服务器传输参数“Tunnel-Private-Group-Id”的字母数字字符串。
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• Default VLAN ID
如果在成功验证期间将 VLAN ID 发送到 RADIUS 服务器，并选中了“RADIUS VLAN 
Assignment Allowed”复选框，则端口的当前 PVID 会更改为 RADIUS 服务器发送的值。否

则，可能会在相关 VLAN 中建立端口的“Untagged membership”，以实现在相应 VLAN 中
的通信。 
选中“允许的 RADIUS VLAN 分配”(RADIUS VLAN Assignment Allowed) 后，“默认 VLAN 
ID”(Default VLAN ID) 会确定 VLAN ID 的分配，但在成功验证后，RADIUS 服务器不会发送 
VLAN ID。有两个选项：

– 为“默认 VLAN ID”(Default VLAN ID) 组态值“0”
当前为端口组态的 PVID 会继续使用。

– 为“默认 VLAN ID”(Default VLAN ID) 组态处于“1 ... 4094”范围内的值。

端口的 PVID 更改为该列中组态的“默认 VLAN ID”(Default VLAN ID)，如同由 RADIUS 
服务器传输的一样。

在所有情况下，设备注销后，更改的 PVID 会复位为初始组态的值。建立的任意“端口成

员关系”(Port membership) 会再次被删除。这适用于 802.1X 验证和 MAC 验证。

• MAC Auth. 大允许地址数 (MAC Auth. Max Allowed Addresses)
– 1 - 200

指定可以同时在端口上通信的 MAC 地址数目。

说明

如果设备使用多个 MAC 地址，则必须对所有 MAC 地址进行身份验证。将所有待身份

验证的 MAC 地址存储到 RADIUS 服务器上。在“MAC Auth.Max Permitted Addresses) 
框中输入数字。

– 0
用户可以设置“0”值。该设置的作用在于：首次成功验证 MAC 地址后，会释放端口的

所有 MAC 地址。

组态步骤

对单独的端口启用验证

1. 在表 2 相关行中选中所需选项。

2. 要应用更改，请单击“Set Values”按钮。

对所有端口启用验证

1. 在表 1 中选中所需选项。

2. 单击“Copy to Table”按钮。表 2 中所有端口均采用相关设置。

3. 要应用更改，请单击“Set Values”按钮。
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证书

概述

已加载文件（证书和密钥）都显示在该页面上。您可以选择以下方法在设备上加载文件：

• “系统 > 加载和保存 > HTTP”(System > Load&Save > HTTP)
• “系统 > 加载和保存 > TFTP”(System > Load&Save > TFTP)
• “系统 > 加载和保存 > SFTP”(System > Load&Save > SFTP)

说明

• 类型 (Type)
显示已加载文件的类型。

– CA 证书

CA 证书由 CA（Certification Authority，认证机构）签发。

– 机器证书

– 密钥文件

– 远程证书

伙伴证书

• 文件名 (Filename)
显示文件名。

• 状态 (Status)
显示证书有效还是已经过期。

• 主体 DN (Subject DN)
显示申请者名称。

• 签发者 DN (Issuer DN)
显示证书签发者的名称。

• 签发日期 (Issue Date)
显示证书的生效日期。

• 终止日期 (Expiry Date)
显示证书的效力截止日期。

• 适用对象 (Used)
显示哪些功能使用证书。
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证书

证书依据 X.509 规定的格式制作而成，X.509 是 ITU-T 制定的用于规范数字证书创建行为的

标准。该标准规定了 X509 证书的示范结构。有关详细信息，请访问 "http://www.itu.int"。 
此页面将显示下列结构元素的相关内容。如果结构元素不存在或所选证书尚未完成该元素的

创建，则右侧框不显示任何内容。只能对支持的特定条目进行编辑。

说明

• 信息 (Information) (SC-600)
显示是否下载证书；如果已下载，则会显示相应证书的信息。

• 文件名 (Filename)
选择所需证书。  

• 类型 (Type)
显示已加载文件的类型。

– CA 证书

CA 证书由 CA（Certification Authority，认证机构）签发。

– 机器证书

– 密钥文件

– 远程证书

伙伴证书

• 主体 DN (Subject DN)
显示申请者名称。

• 签发者 DN (Issuer DN)
显示证书签发者的名称。

• 备用主体名 (Subject Alternate Name)
如果申请者有备用名，则将显示该备用名。 

• 签发日期 (Issue Date)
显示证书的生效日期。

• 终止日期 (Expiry Date)
显示证书的效力截止日期。

• 序列号 (Serial Number)
显示证书序列号。 

• 适用对象 (Used)
显示哪些功能使用证书。
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• 加密算法 (Crypto Algorithm)
显示所采用的加密方法。

• 密钥使用 (Key Usage)
显示证书密钥的用途，例如，用于验证数字签名。

• 扩展密钥用法 (Extended Key Usage)
显示是否额外限制用途，例如，仅用于验证 CA 证书的签名。

• 密钥文件 (Key File)
显示密钥文件。

• 证书撤销列表第 1 个 URL (Certificate Revocation List 1st URL)
输入用于调用撤销列表的 URL。只有在证书支持的情况下，才可进行编辑。

• 证书撤销列表第 2 个 URL (Certificate Revocation List 2nd URL)
输入备选 URL。如果使用第 1 个 URL 无法调用撤销列表，则使用备选 URL。只有在证书

支持的情况下，才可进行编辑。

• 证书 (Certificate)
显示证书名称。

• 密码 (Passphrase)
输入证书密码。只有对加密文件进行密码保护时才可进行编辑。

• 密码确认 (Passphrase Confirmation)
再次输入密码。只有对加密文件进行密码保护时才可进行编辑。

防火墙

综述

可在此页面激活防火墙。 

说明

请记住，如果禁用防火墙，内部网络将不会受到保护。
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说明

该页面包含以下内容：

• Activate Firewall
启用后，防火墙有效。 

• TCP Idle Timeout [s]
输入所需的时间（单位：秒）。如果未发生任何数据交换，则 TCP 连接将会在该时间结

束后自动终止。

值范围是 1 到 21474836。
默认设置：86400 秒 

• UDP Idle Timeout [s]
输入所需的时间（单位：秒）。如果未发生任何数据交换，则 UDP 连接将会在该时间结

束后自动终止。

值范围是 1 到 21474836。
默认设置：300 秒 

• ICMP Idle Timeout [s]
输入所需的时间（单位：秒）。如果未发生任何数据交换，则 ICMP 连接将会在该时间结

束后自动终止。

值范围是 1 到 21474836。
默认设置：300 秒 

• Strict State Check (SC600)
启用时，防火墙仅会向通信伙伴转发可分配给连接的包。会丢弃无法分配给连接的包。为

此，防火墙会检查连接的状态，例如，检查是否已执行三向握手。

如果禁用此功能，当已创建相应的防火墙规则时，防火墙也会转发不可分配给连接的包。

例如，在“非对称路由”中，如果防火墙无法识别连接的所有包，可使用此功能。

预定义 IP 规则

此页面包含预定义的 IP 数据包过滤规则。如果创建了自己的 IP 数据包过滤规则，则其优先

级高于预定义的 IP 数据包过滤规则。

可以在此页面中设置应通过哪个接口/子网访问设备的哪些服务。
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说明

• 接口 (Interface)
列表是动态的。

与设置相关的接口。 
– VLANx 

可以通过 IP 子网访问设备。提供组态了子网的 VLAN。

– ppp2 (S615) 
可以通过 WAN 接口访问设备。 

– SINEMA RC
可以通过 SINEMA RC 服务器访问设备。对于 S615：仅适用于 KEY-PLUG SINEMA RC。 

– OpenVPN 连接、IPsec VPN 连接 (S615)
允许（可通过 VPN 连接访问的）VPN 隧道伙伴访问设备。如果已经创建 VPN 连接，则

在列表中显示连接名称。

• IP 版本 (IP Version) (S615)
显示防火墙规则将应用于的 IP 版本。

• 允许访问下列 IP 服务：

– 全部

所有预定义的 IP 服务

– HTTP
用于对基于 Web 的管理进行访问。

– HTTPS
用于对基于 Web 的管理进行安全访问。

说明

禁用 HTTP 和 HTTPS
如果禁用 HTTP 和 HTTPS，则无法再访问设备的 WBM。

禁用 HTTPS
如果禁用了 HTTPS，则只能通过 HTTP 访问 WBM。前提是在“System > Configuration 
> HTTP Services”中设置的是“HTTP & HTTPS”。假如设置的是“Redirect HTTP to 
HTTPS”，则通过 HTTP 执行的访问无法被重定向至 HTTPS。这就意味着无法再访问设

备的 WBM。

– DNS
设备的 DNS 查询。只有在设备上启用“DNS-Relay”功能后才需要选中。

– SNMP
入站 SNMP 连接。例如，当使用 MIB 浏览器访问设备的 SNMP 信息时需要选中。

– Telnet (S615)
用于不加密访问 CLI。
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– IPsec VPN
允许从外部网络到设备的 IKE（Internet 密钥交换）数据传输。当 IPsec VPN 远程站需

要与此设备建立连接时需要选中。

– SSH
用于加密访问 CLI。

– DHCP 
访问 DHCP 服务器或 DHCP 客户端。

– Ping 
访问 ping 功能。

– 系统时间 (System Time)
访问 NTP 和 SNTP。

– 云连接器 (S615)
访问集成的 TIA Portal 云连接器服务器，并且可通过接口访问设备。

– VRRP
访问 VRRPv3。

– TCP Event  (S615)
用于传入 TCP 数据包。例如，触发“睡眠模式”功能时需要。

– VXLAN
建立 VXLAN 隧道并接收帧。如果隧道端点建立到该设备的连接，则需要。

动态规则 (Dynamic Rules)
可在此页面中定义动态规则集。例如，可以用规则集汇总远程访问所需的防火墙规则。

可以将一个规则集分配给一个或多个用户。如果此用户登录成功，则会启用针对此用户的防

火墙规则集。

登录后即启动定时器。时间到期后，用户将自动从设备注销。

还可以控制某一时间段的规则集。组态开始时间和结束时间。在这两个时间之间，启用分配

给规则集的防火墙规则。 

说明

“规则集”(Rule set) 区域

• 名称 (Name)
定义规则集的唯一名称。如果单击“创建”(Create) 按钮，会创建一个具有唯一编号的新行。
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该表包含以下列： 
• 选择 (Select)

选中要删除的行中的复选框。 
• 编号 (No.)

显示条目的唯一编号。

• 名称 (Name)
规则集的名称。如果需要，可以更改名称。

• 注释 (Comment)
详细描述规则集的注释。 

• Timeout
访问是有时间限制的。指定访问的持续时间。如果需要，用户可通过“动态防火墙规则

信息”(Dynamic Firewall Rules Information) 页面上的“复位超时”(Reset Timeout) 按钮延

长访问时间。

“规则集分配”(Rule Set Assignment) 区域

• 类型 (Type)
指定规则集将分配给谁。下表的显示内容取决于选择的“类型”(Type)。
– 用户帐户 (User Accounts)

通过本地用户帐户启用规则集。

– 数字量输入 (Digital input)
通过控制数字量输入执行规则集。仅当已在“系统 > 事件 > 组态”(System > Events > 
Configuration) 下已启用“防火墙”(Firewall) 事件的“数字量输入”(Digital In) 时才可

以实现此功能。

– RADIUS 角色 (RADIUS role)
通过 RADIUS 角色启用规则集。

– RADIUS 用户 (RADIUS user)
通过 RADIUS 用户启用规则集。

– 时间触发 (Time triggered)
规则集强制执行由时间触发。

“用户帐户”(User Account) 表包含以下列： 
• 用户帐户 (User Account)

仅显示远程访问为“仅限”或“另外”的用户。

• 角色 (Role)
显示用户角色。

• 规则集 (Rule set)
定义对此用户有效的规则集。
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• 组合 (Combined with)
将用户登录与事件（例如“数字量输入”(Digital Input) 事件）组合在一起。要登录到动态

防火墙的 WBM 页面，数字量输入处必须存在电压并且用户登录必须成功。

• 剩余时间 (Remaining Time)（仅在线时可用）

此用户登录时，显示访问剩余时间。

• 取消激活强制 (Force Deactivate)（仅在线时可用）

具有管理员权限的用户可以使用此按钮注销活动用户。

“数字量输入”(Digital Input) 表包含以下列： 
• “数字量输入”(Digital In)

可用数字量输入

• 规则集 (Rule set)
定义通过数字量输入控制的规则集。

• 动态源（范围）(Dynamic Source (Range))
输入允许发送 IP 数据包的 IP 地址或 IP 范围。 

• 状态 (State)（仅在线时可用）

显示访问剩余时间。

“RADIUS 角色”(RADIUS role) 表包含以下列：

• 角色 (Role)
显示角色名称。仅显示远程访问为“另外”的角色前提条件是已在 RADIUS 服务器上创建

此角色，且已将 RADIUS 用户分配给该角色。

• 规则集 (Rule set)
定义对此 RADIUS 角色有效的规则集。

• 组合 (Combined with)
将登录与事件（例如“数字量输入”(Digital In) 事件）组合在一起。要登录到动态防火墙

的 WBM 页面，数字量输入处必须存在电压并且登录必须成功。

• 计数器 (Counter)（仅在线时可用）

成功登录后，会显示通过 RADIUS 激活且分配了 RADIUS 角色的用户数。

• 取消激活强制 (Force Deactivate)（仅在线时可用）

具有管理员权限的用户可以使用此按钮注销 RADIUS 角色。
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“RADIUS 用户”(RADIUS User) 表包含以下列：

• 用户 (Users)
显示分配给该角色的用户。

在设备上创建具有远程访问权限“另外”的角色，并将其分配给组。组的名称必须与 
RADIUS 服务器上用户组的名称完全一致。

• 角色 (Role)
分配给 RADIUS 用户的角色。

• 剩余时间 (Remaining Time)（仅在线时可用）

此用户登录时，显示访问剩余时间。

• 取消激活强制 (Force Deactivate)（仅在线时可用）

具有管理员权限的用户可以使用此按钮注销 RADIUS 角色。

“时间触发”(Time triggered) 表包含以下列：

• 时间触发 (Time triggered)
条目索引

• 规则集 (Rule set)
定义由时间触发的规则集。

• 组合 (Combined with)
将时间触发与事件（例如“数字量输入”(Digital In) 事件）组合在一起。要登录到动态防

火墙的 WBM 页面，数字量输入处必须存在电压并且登录必须成功。

• 周期 (Cycle)
指定时间触发的强制执行周期。

– 每天 (Daily)
– 每周 (Weekly)
– 每月 (Monthly)

• 天数 (Days)
如果为周期设置了“每周”(Weekly) 或“每月”(Monthly)，请指定天数。

输入的日期以逗号分隔，例如 1,3,4
– 每周 (Weekly)：1 - 7
– 每月 (Monthly)：1 - 31
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• 动态源（范围）(Dynamic Source (Range))
– 单个 IP 地址：指定 IP 地址。

– IP 范围：使用起始地址“-”结束地址指定范围，例如： 
IPv4：192.168.100.10 - 192.168.100.20 
IPv6：fe80:: - febf::

– 所有 IP 地址： 
IPv4："0.0.0.0/0"
IPv6: "::"

– 如果用户启用了规则集，则占位符 DYNAMIC 将替换为所用终端设备的 IP 地址。

• 开始时间 (Start time)
输入开始时间，格式为 HH:MM。

• 结束时间 (End Time)
输入结束时间，格式为 HH:MM。

• 激活 (Activate)（仅在线时可用）

启用时，规则集由时间触发。时间触发防火墙规则启动时，连接会短暂中断。

IP 服务

可在此页面上定义 IP 服务。使用 IP 服务定义，可以定义特定服务的防火墙规则。用户只需

要选择一个名称并为其分配服务参数。组态 IP 规则时，只需使用该名称。

说明

该页面包含以下内容：

• 服务名称 (Service Name)
输入 IP 服务的名称。名称必须唯一。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 服务名称 (Service Name)
显示 IP 服务的名称。

• 传输 (Transport)
指定协议类型。

– UDP
该规则仅适用于 UDP 帧。

– TCP
该规则仅适用于 TCP 帧。
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• 源端口（范围）(Source Port (Range))
输入源端口。该规则仅适用于特定端口。 
– 如果要将该规则应用于某一端口范围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例

如 30 - 40。
– 如果要将该规则应用于所有端口，则输入“*”。

• 目的端口（范围）(Destination Port (Range))
输入目标端口。该规则仅适用于特定端口。 
– 如果要将该规则应用于某一端口范围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例

如 30 - 40。
– 如果要将该规则应用于所有端口，则输入“*”。

ICMP 服务

可在此页面中定义 ICMP 服务。使用 ICMP 服务定义，可以定义特定服务的防火墙规则。用

户只需要选择一个名称并为其分配服务参数。组态 IP 规则时，只需使用该名称。 

说明

该页面包含以下内容：

• 服务名称 (Service Name)
输入 ICMP 服务的名称。名称必须唯一。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 服务名称 (Service Name)
显示 ICMP 服务的名称。 

• 协议 (Protocol)
显示 ICMP 协议的版本。 
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• 类型 (Type)
指定 ICMP 数据包类型。下面显示了几个示例：

– Destination Unreachable
无法传送 IP 帧。 

– Time Exceeded
超出时间限制

– Echo-Request
回送请求，通常称为 ping。

• Code
代码更加详细地说明了 ICMP 数据包类型。选择取决于所选的 ICMP 数据包类型。

例如，如果选择“Destination Unreachable”，则无法访问“代码 1”对应的主机。

IP 协议

在此页面中，可以组态用户自定义的协议，例如组播组的 IGMP 协议。用户只需要选择一个

协议名称并为其分配服务参数。组态 IP 规则时，只需使用该协议名称。 

说明

该页面包含以下内容：

• 协议名称 (Protocol Name)
输入协议名称。  

该页面包含以下复选框：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 协议名称 (Protocol Name)
显示协议名称。

• 协议编号 (Protocol Number)
输入协议编号，例如，2。协议编号的列表，请参见 iana.org 的 Internet 页面。

IP 规则

在此页面中，可指定您自己的防火墙 IP 数据包过滤规则。 
相比于以下规则，在此设置的 IP 数据包过滤规则优先级更高：

• 预定义的 IP 数据包过滤规则（预定义的 IP），

• 依据连接组态自动创建的 IP 数据包过滤规则 (SINEMA RC)。 
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显示框说明

• IP Version 
IP 协议的版本。

S615：指定防火墙规则适用的 IP 版本。

• Rule set
选择所需规则集。如果已禁用“Show all”，则仅在表格中显示分配给此规则集的 IP 规则。

• Show all
启用后，将显示所有可用的 IP 规则。可以使用“Assign”设置将 IP 规则分配给所选规则集。

该表包含以下列：

• Select
激活要删除的行中的复选框。

• Protocol
显示 IP 协议的版本。

• Action
选择入站 IP 数据包的处理方式：

– “Accept”– 数据包可通过。

– “Reject”– 数据包被拒绝，并且发送方收到相应消息。

– “Drop”– 数据包被丢弃且未通知发送方。

• From / To 
指定 IP 规则的通信方向。 
– VLANx:组态了子网的 VLAN
– Device：与设备的连接

– SINEMA RC:连接到 SINEMA RC 服务器

– IPsec:全部 IPsec VPN 连接（全部）或特定 IPsec VPN 连接

– ppp2:WAN 接口 (S615)
– OpenVPN:全部 OpenVPN 连接（全部）或特定 OpenVPN 连接 (S615)
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• Source (Range)
输入允许接收 IP 数据包的 IP 地址或 IP 范围。

– 单个 IP 地址

指定 IP 地址。

– IP 范围

IPv4：使用起始地址“-”结束地址指定范围，例如 192.168.100.10 - 192.168.100.20。
IPv6 (S615)：fe80:: - febf::

– 所有 IP 地址

IPv4：指定“0.0.0.0/0”。
IPv6 (S615)：“::”

– DYNAMIC 
如果用户激活了规则集，则占位符 DYNAMIC 将替换为所用终端设备的 IP 地址。

说明

数字量输入和 DYNAMIC 占位符

如果通过控制数字量输入执行规则集，则占位符 DYNAMIC 将替换为“Dynamic Source 
(Range)”的设置。在“Security > Firewall > Dynamic Rules”中组态设置。

• Destination (Range)
输入允许接收 IP 数据包的 IP 地址或 IP 范围。 
– 单个 IP 地址

指定 IP 地址。

– IP 范围

IPv4：使用起始地址“-”结束地址指定范围，例如 192.168.100.10 - 192.168.100.20。
IPv6 (S615)：fe80:: - febf::

– 所有 IP 地址

IPv4：指定“0.0.0.0/0”。
IPv6 (S615)：“::”

• Service
选择该规则适用的服务或协议名称。 

• Log
指定是否应在每次规则生效时都生成日志条目，并指定事件的严重程度。

可使用以下设置：

– none
不记录生效的规则。

– info/warning/critical
以所选的事件严重程度记录生效的规则。在“Information > Log Tables > Firewall Log”
中显示日志文件。
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• Precedence 
从 0 开始按升序排列，定义处理防火墙 IP 规则的顺序。

• Bandwidth (kbps) (SC-600)
设置带宽限制的选项。只有选择了“Accept”操作时才可设置。如果“接受”规则适用且未

超出该规则允许的带宽，则数据包可通过防火墙。

• Assign
要将 IP 规则分配至所选规则集，请激活所需 IP 规则的设置，然后单击“Set Values”按钮。

• Assigned
显示分配了此 IP 规则的规则集。也可以将 IP 规则分配给多个规则集。如果将 IP 规则分

配给所有规则集，则显示“all”。
• Name

显示 IP 规则的创建者。

– NETMAP - 自动创建的防火墙规则

预定义 MAC 规则 (Pre-defined MAC rules) (SC-600)
WBM 页面包含预定义的 MAC 数据包过滤规则。如果创建了自己的 MAC 数据包过滤规则，则

其优先级高于预定义 MAC 数据包过滤规则。可以在此页面中设置应通过哪个接口访问设备

的哪些 MAC 服务。

说明

• 接口 (Interface)
与设置相关的接口。接口/子网列表是动态的，其依据“第 3 层 > 子网”(Layer 3 > Subnet) 
中的设置不同而显示不同内容。

• 允许访问下列 MAC 服务：

– 全部 (All)
所有预定义的 MAC 服务，不过滤

– ARP
允许通过 ARP 访问设备或桥接的子网。

如果对此设置进行更改，可能导致无法再访问设备。

– DCP
允许通过 DCP 访问设备或桥接的子网。

– IPv4
允许通过 IPv4 访问设备、桥接的子网或路由的子网。
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MAC 服务 (SC-600)
可在此页面中定义 MAC 服务。使用 MAC 服务定义，可以为特定服务定义防火墙规则。用户

只需要选择一个名称并为其分配服务参数。组态 MAC 规则时，只需使用该名称。

说明

该页面包含以下内容：

• 名称 (Name)
输入 MAC 服务的名称。名称必须唯一。

• 协议 (Protocol)
选择协议类型：

协议 
(Protocol)

说明

ARP 具有以下属性的帧：Ethertype=0x0806
DCP 由 SINEC PNI 使用 DCP 协议来设置 SIMATIC NET 网络组件的 IP 参数（节

点初始化）。

PNIO 具有以下属性的帧：Ethertype = 0x8892
ISO 具有以下属性的帧：Lengthfield <= 05DC（十六进制），DSAP=用户定

义，SSAP=用户定义，CTRL=用户定义

SNAP 具有以下属性的帧：Lengthfield <= 05DC（十六进制），DSAP=0xAA
（十六进制），SSAP=0xAA（十六进制），CTRL=0x03（十六进制），

OUI=用户定义，OUI-Type=用户定义

用户 具有以下输入的用户特定规则：

类型：>=0x0600
长度：<= 0x05DC

SICLOCK 用于过滤 SiCLOCK 时钟帧。

IPv4 具有以下属性的帧：Ethertype=0x0800

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 名称 (Name)
显示 MAC 服务的名称。

• 协议 (Protocol)
显示 MAC 协议的名称。 
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根据协议，需要以下输入：

• 对于以太网协议：

– 类型/长度

• 对于 ISO-LLC 协议：

– DSAP：目标服务访问点：LLC 接收方地址

– SSAP：源服务访问点：LLC 发送方地址

– CTRL：LLC 控制域

• 对于 SNAP：
– OUI：组织唯一标识符：MAC 地址的前三个字节 = 制造商标识

– OUI 类型 (OUI Type)：协议类型/标识

MAC 规则 (SC-600)
默认情况下，允许在设备与 vlan1 或 vlan2 之间交换 ARP 帧的设备上存在 MAC 数据包过滤

规则。可通过将条目“ARP”选为 MAC 数据包过滤规则中的协议来定义自己的 ARP 规则。您自

己的 ARP 规则还应考虑在组态设备所使用的 PC。

含义

MAC 数据包过滤规则的处理基于以下评估：

• 规则中输入的参数

• 规则在规则集中的顺序

显示框说明

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
激活要删除的行中的复选框。

• 协议 (Protocol)
显示 MAC 协议的版本。

• 操作 (Action)
选择传入 MAC 数据包的处理方式：

– “Accept”– 数据包可通过。

– “Drop”– 数据包被丢弃且未通知发送方。
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• 发送方/接收方 (From/To) 
指定 MAC 规则的通信方向。 
– VLANx：组态了子网的 VLAN

• 源

输入 MAC 数据包的源地址。

• 目标 (Destination)
输入 MAC 数据包的目标地址。

• 服务 (Service)
选择该规则适用的服务或协议名称。

• 日志 (Log)
指定是否应在每次规则生效时都生成日志条目，并指定事件的严重程度。

可使用以下设置：

– none
不记录生效的规则。

– info/warning/critical
以所选的事件严重程度记录生效的规则。在“信息 > 日志表 > 防火墙日志”(Information 
> Log Tables > Firewall Log) 中显示日志文件。

• 优先级 (Precedence) 
从 0 开始按升序排列，定义处理防火墙 MAC 规则的顺序。

• 带宽 (kbps) (Bandwidth (kbps))
用于设置带宽限制的选项。只有选择“Accept”操作时才能输入。如果“接受”规则适用且

未超出该规则允许的带宽，则数据包可通过防火墙。

• 注释 (Comment)
在需要时，输入注释。

状态同步 (SC600)
在该 WBM 页面上设置通过网络实现相互同步的两个 SC600 的防火墙状态。

防火墙允许网络数据包通过时，会为该事件创建防火墙状态。需要该防火墙状态，这样对数

据包的响应才能通过防火墙，而无需为其创建额外的规则。 同步防火墙状态会将此信息传

送给另一个设备。通过使用 VRRP，可确保已建立的连接不会再次建立，而是使用现有的防

火墙状态。
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传出查询由防火墙记录在动态状态表中。会自动禁止来自之前没有查询（即，状态表中没有

相应条目）的外部网络的直接查询。

说明

保护与防火墙状态同步的连接

防火墙状态同步不使用任何加密或验证。因此，只要专门针对在两个防火墙间实现同步的连

接进行保护。 
尽可能通过专用 VLAN 接口直接连接两个防火墙。如果无法保护该连接不受外部访问，请创

建 IPsec VPN 连接进行同步。

显示框说明

该表包含以下列：

• Activate State Sync
激活防火墙状态同步。启用此选项后，会自动创建防火墙规则。

• Local Interface
选择发生更改时用于发送防火墙状态的接口。

• Local IP Address
输入本地网络中节点的 IP 地址。

• Sync Partner IP
输入同步伙伴的 IP 地址。

• Port Number Sync Partner
输入同步伙伴的端口。

默认分配端口 3780。
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IPsec VPN

概述

在“安全 > IPsec VPN”(Security > IPsec VPN) 中，可手动组态用于建立 IPsec VPN 连接的参数。

也可通过 VPN 组进行组态

也可通过 VPN 组来组态 IPsec 连接，参见 IPsec VPN 隧道：创建和分配 VPN 组 (页 548)部分。

通过 VPN 组进行组态的过程中，远程地址和远程子网是 STEP 7 根据接口名称确定的：

• 接口名称“INT”：STEP 7 将接口作为内部接口进行处理。

• 接口名称“EXT”：STEP 7 将接口作为外部接口进行处理。

将设备添加到 VPN 组时，STEP 7 仅会在外部接口之间创建 VPN 连接。因此，只有内部接口

上的本地子网会通过 VPN 连接在一起。其它 VPN 连接需要手动组态。

通过 VPN 组进行组态时的注意事项

与 SCALANCE S-600 V3 设备相比，应注意以下特性：

• 通过 VPN 组分配指定发起连接建立的权限。

• 在连接特定的 VPN 设置中，设备显示为连接伙伴，但不可进行编辑。选择设备后，接口

可调整到其它伙伴设备。

• 就 VPN 模式而言，设备始终起着路由设备的作用。

• VPN 组属性会应用到 VPN 组成员的本地属性中。与以下参数相关，VPN 组的属性可在本

地覆盖。

– 阶段 1：输入尝试、DPD、DPD 周期、DPD 超时

– 阶段 2：Lifebyte、协议、端口（范围）、自动防火墙规则

综述

可在此页面中组态 VPN 的基本设置。
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说明 
该页面包含以下内容：

• Activate IPsec VPN
启用或禁用 VPN 的 IPsec 协议。

• Enforce strict CRL Policy
启用后，将根据 CRL（Certificate Revocation List，证书撤销列表）检查证书的有效性。证

书撤销列表列出了由认证机构签发且在设置的到期日期前已失效的证书。您可以在“证书 
(页 899)”页面组态要使用的证书撤销列表。

• NAT Keep Alive Time Interval
指定发送保持连接帧的时间间隔。如果在两个 VPN 端点之间存在 NAT 设备，则当存在非

活动的情况时，连接将会从其动态 NAT 表中删除。为防止出现此种情况，应发送保持连

接消息。

• IKEv2 DPD Retries
指定将 IKEv2 连接认定为中断前允许的失败尝试次数。该设置适用于所有 IKEv2 连接。

• IKEv2 DPD Retry Interval[s]
指定发送失败尝试的时间间隔。

远程端点

在此页面上，可以组态远程伙伴（VPN 端点）。

说明

该页面包含以下内容：

• 远程端点名称 (Remote End Name)
输入远程站的名称，然后单击“创建”(Create) 可创建新的远程站。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 名称 (Name)
显示伙伴的名称。
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• 远程模式 (Remote Mode)
指定远程站采用的角色。

– Roadwarrior
输入可访问的远程地址。从伙伴识别可访问的远程子网。

– Standard 
永久输入可访问的远程地址和可访问的远程子网。

• 远程类型 (Remote Type)
指定远程站的地址类型。

– 手动 (Manual)
获知伙伴的地址。设备既可作为 VPN 客户端主动建立 VPN 连接，也可以被动等待伙

伴建立连接。

– 任意 (Any)
接受采用任何 IP 地址的远程站的连接。设备只能等待 VPN 连接而无法像主动方那样

建立 VPN 隧道。 
• 远程地址 (Remote Address)

只能采用远程类型“Manual”进行编辑。

– 在标准模式下，输入伙伴的 WAN IP 地址或 DDNS 主机名。网络掩码始终是 32
– 在 Roadwarrior 模式下，可指定伙伴的地址或输入可接受其连接的 IP 范围。

• 远程子网 (Remote Subnet)
– 在标准模式下，输入远程站的远程子网。使用 CIDR 表示法。 

多个子网只能与 IKv2 一起使用。然后在输入子网时使用逗号隔开。

– 在 Roadwarrior 模式下，设备通过远程站识别可访问的子网，并对其进行学习。 
• 虚拟 IP 模式 (Virtual IP Mode)

指定是否为远程站提供虚拟 IP 地址。 
可设置以下选项：

– 无 (None)
无虚拟 IP 地址。动态建立到远程站内部 IP 地址的 VPN 隧道。

– 用户定义的 IPv4 (User defined IPv4)
虚拟 IP 地址来自“虚拟 IP”中指定的区段。

• 虚拟 IP (Virtual IP)
指定为远程站提供虚拟 IP 地址的子网 (CIDR)。
只有在“虚拟 IP 模式”(Virtual IP Mode)下选择了“用户定义的 IPv4”(user defined IPv4) 才
可进行编辑。
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连接

可在此页面组态 VPN 连接的基本设置。使用这些设置，设备（本地端点）可建立到伙伴的

非安全 VPN 隧道。可在 WBM 页面“Authentication”中指定安全设置。

说明

如果使用“NETMAP” 
• 仅支持自动防火墙规则

• 不能为“操作” (Operation) 选择设置“请求时” (on demand)。

说明

通过同一 VPN 端点的多个 IPsec VPN 连接

如果已通过同一 VPN 端点与不同远程子网创建 IPsec VPN 连接，则组态的第一个 VPN 连接

（索引 小的连接）为主连接（父连接）。

通过主连接，可创建并建立其它所有 IPsec VPN 连接（子连接）。如果所有 VPN 隧道现在均

已建立，并且主连接终止，所有子连接也会中断。DPD 超时时间已过后，所有 IPsec VPN 连
接会通过主连接重新建立。 
如果只有一个子连接终止，那么主连接和其它子连接保持不变。

说明

该页面包含以下框：

• Connection name
 输入 VPN 连接的名称，然后单击“创建”可创建新的连接。

该表包含以下列：

• Select
选中要删除的行中的复选框。

• Name
显示 VPN 连接的名称。
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• Operation 
指定 VPN 连接的创建者。

– Disabled
禁用 VPN 连接。

– start
该设备将尝试与伙伴建立 VPN 连接。

– wait
该设备会等待远程站来发起连接建立信号。

– on demand
必要时建立 VPN 连接。

– start on DI
如果发生“Digital In”事件，则该设备将尝试与远程站建立 VPN 连接。

前提是该“Digital Input”事件已转发给 VPN 连接。为此，在“System > Events > 
Configuration”中，激活“Digital In”事件的“VPN Tunnel”。

– wait on DI
如果发生“Digital In”事件，则该设备会等待远程站来发起连接建立信号。

前提是该“Digital Input”事件已转发给 VPN 连接。为此，在“System > Events > 
Configuration”中，激活“Digital In”事件的“VPN Tunnel”。

• Keying Protocol
指定使用 IKEv2 还是 IKEv1。

• Tunnel Interface
选择建立 VPN 隧道时所使用的接口。使用默认值“auto”，通过路由自动确定接口。

• Remote End
选择所需远程站。只能组态在“Remote End”WEB 页面上已组态的伙伴。

• Local Subnet
输入本地子网。使用 CIDR 表示法。本地网络还可以是单台 PC 或本地网络的另一个子网。

• Request Virtual IP
启用后，在建立连接过程中远程站会请求提供虚拟 IP 地址。

• Timeout [sec]
仅在使用“按需”设置时需要。输入 VPN 连接终止前所需经过的时间间隔。如果在此时

间内没有发送数据包，则自动终止 VPN 连接。 

验证

在此页面中，可指定 VPN 连接伙伴间相互验证的方式。
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说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示与设置相关的 VPN 连接的名称。 

• 验证 (Authentication)
选择验证方法。对于 VPN 连接，要求伙伴必须使用相同的验证方法。

– 已禁用

未选择验证方法。无法建立连接。

– 远程证书

使用远程证书进行验证。可在“远程证书”(Remote Certificate) 中指定证书。

– CA 证书

使用认证机构的证书进行验证。可在“CA 证书”中指定证书。如果要建立到 SINEMA RC 
的 IPsec 连接，则稍后需通过 WBM 添加证书并将其下载到设备。

– PSK
使用密钥进行验证。可在“PSK”中组态密钥。

说明

对于“PSK”验证方法，指定“本地 ID”(Local ID) 和“远程 ID”(Remote ID)。如果条目保

持为空，IPSec 将使用接口的 IP 地址作为 ID 并阻止 VPN 隧道进行设置。

• CA 证书 (CA Certificate)
选择证书。只能选择已加载的证书。

• 本地证书 (Local Certificate)
选择机器证书。只能选择 TIA Portal 生成的设备证书。

可以在“系统 > 加载和保存”(System > Load&Save) 下为设备加载证书。加载的证书和密

钥文件显示在 WBM 页面“Security > Certificates”上。

• 本地 ID (Local ID)
输入伙伴证书中的本地 ID。只有在使用伙伴证书时，该框才可为空。该框自动用伙伴证

书中的值填充。

• 远程证书 (Remote Certificate)
选择远程站证书。只能选择 TIA Portal 生成的伙伴证书。

可以在“系统 > 加载和保存”(System > Load&Save) 下为设备加载证书。加载的证书和密

钥文件显示在 WBM 页面“Security > Certificates”上。

• 远程 ID (Remote ID)
输入伙伴证书的“Distinguished Name”或“Alternate Name”。只有在使用伙伴证书时，该

框才可为空。该框自动用伙伴证书中的值填充。 
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• PSK
输入密钥。 

• PSK 确认 (PSK Confirmation)
再次输入密钥。 

阶段 1

阶段 1：加密协议与验证（IKE = Internet 密钥交换）：

在此页面中，可以为 IPsec 密钥管理协议设置参数。密钥交换使用标准化 IKE 方法，您可为

该方法设置以下协议参数。

说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示与设置相关联的 VPN 连接的名称。 

• 默认密码 (Default Ciphers)
启用后，会在连接建立期间将预设列表传输到 VPN 连接伙伴。该列表包含三种算法（加

密、验证、密钥导出）的组合。要建立 VPN 连接，VPN 连接伙伴必须至少支持其中的一

种组合。该选择取决于密钥交换方法。更多信息，请参见“IPsec VPN”部分

• 加密 (Encryption)
对于阶段 1，选择所需的加密算法。只有在“默认密码”(Default Ciphers) 禁用后才可选择。

该选择取决于密钥交换方法。更多信息，请参见“IPsec VPN”部分。

说明

CCM 和 GCM 这两种 AES 模式各自包含单独的数据验证机制。如果使用 AES x CCM 模式

进行加密，则在验证时也会使用相同的模式。然后，仅伪随机函数源自“验

证”(Authentication) 参数。要建立 VPN 连接，所有设备需要使用相同的设置。

• 验证 (Authentication)
指定计算校验和的方法。只有在“默认密码”(Default Ciphers) 禁用后才可选择。

支持下列方法：

– MD5
– SHA1
– SHA512
– SHA256
– SHA384

组态设备与网络

1.3 组态网络

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 923



• 密钥导出 (Key derivation)
选择要从中生成密钥的所需 Diffie-Hellmann 组 (DH)。只有在“默认密码”(Default 
Ciphers) 禁用后才可选择。

支持以下 DH 组：

– DH Group 1
– DH Group 2
– DH Group 5
– DH Group 14
– DH Group 15
– DH Group 16
– DH Group 17
– DH Group 18

• 键控尝试次数 (Keying Tries)
输入建立连接失败后重试的次数。如果输入值 0，则会不断尝试建立连接。

• 有效期 [分钟] (Lifetime [min])
输入以分钟为单位的时间段，指定验证的有效期。如果已到设定的时间，则所涉及的 VPN 
端点间必须重新进行相互验证并生成新密钥。

• DPD
启用后，将使用 DPD（失效伙伴检测）。使用 DPD，可以了解是仍保持 VPN 连接还是连

接已经中止。 

说明

发送 DPD 查询会增加收发的数据量。这将导致成本增加。

• DPD 周期 [秒] (DPD Period [sec])
输入发送 DPD 查询前的时间段。这些查询可测试远程站是否仍可用。
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• DPD 超时 [秒] (DPD Timeout [sec])
仅可针对 IKEv1 进行调整。对于 IKEv2，在“安全 > IPsec > 常规”(Security > IPsec > 
General) 下组态设置。

输入时间段。如果对 DPD 查询无任何响应，则在该时间段到期后宣布与远程站的连接无效。

说明

为了避免不需要的连接故障，请将 DPD 超时设置为明显高于 DPD 周期。建议将其设置为

至少比 DPD 周期长 2 分钟。

• 挑战模式 (Aggressive Mode)
– 禁用

使用主模式

– 启用

使用挑战模式

主模式与挑战模式之间的区别在于主模式使用“身份保护”。在主模式下会加密身份传

输，而挑战模式下则不然。

阶段 2

阶段 2：数据交换（ESP = 封装安全有效载荷）

在此页面中，可以为 IPsec 数据交换协议设置参数。此阶段中的整个通信使用标准化安全协

议 ESP 进行加密，您可以为其设置以下协议参数。

说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示与设置相关联的 VPN 连接的名称。 

• 默认密码 (Default Ciphers)
启用后，会在连接建立期间将预设列表传输到 VPN 连接伙伴。该列表包含三种算法（加

密、验证、密钥导出）的组合。要建立 VPN 连接，VPN 连接伙伴必须至少支持其中的一

种组合。更多信息，请参见“IPsec VPN”部分。
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• 加密 (Encryption)
对于阶段 2，选择所需的加密算法。只有在“默认密码”(Default Ciphers) 禁用后才可选择。

更多信息，请参见“IPsec VPN”部分。

说明

CCM 和 GCM 这两种 AES 模式各自包含单独的数据验证机制。如果使用 AES x CCM 或 AES 
x GCM 模式进行“加密”，则在验证时也会使用相同的模式。然后，仅伪随机函数源自

“验证”(Authentication) 参数。

• 验证 (Authentication)
指定计算校验和的方法。只有在“默认密码”(Default Ciphers) 禁用后才可选择。

支持下列方法：

– MD5
– SHA1
– SHA512
– SHA256
– SHA384

• 密钥导出 (PFS) (Key Derivation (PFS))
设备支持具有完全前向保密 (PFS) 属性的 Diffie-Hellmann 密钥交换 (DH)。 
选择从中生成密钥的所需 DH 组。只有在“默认密码”(Default Ciphers) 禁用后才可选择。

支持以下 DH 组：

– 无 (None)：在阶段 2，不交换单独的密钥。这会禁用 PFS。
– DH Group 1
– DH Group 2
– DH Group 5
– DH Group 14
– DH Group 15
– DH Group 16
– DH Group 17
– DH Group 18

说明

为建立 VPN 连接，所有设备需要使用相同的设置或提供可兼容的密钥过程。

• 有效期 [分钟] (Lifetime [min])
输入以分钟为单位的时间段，指定商定密钥的有效期。时间到期后，密钥将重新协商。

• 有效期字节 (Lifebytes)
输入以字节为单位的数据限制，指定商定密钥的有效期。达到数据限制时，密钥将重新

协商。
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• 协议 (Protocol)
指定 VPN 连接适用的协议，例如 UDP、TCP、ICMP。如果要将该设置用于所有协议，则

输入“*”。
• 端口（范围） (Port (Range))

指定可供 VPN 隧道通信的端口。该设置仅适用于特定端口。

– 如果要将该设置用于某一端口范围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例如 
30 - 40。

– 如果要将该设置用于所有端口，则输入“*”。
此设置仅对基于端口的协议有效。

• 自动防火墙规则 (Auto Firewall Rules)
– 已启用

对于 VPN 连接，将自动创建从“外部”访问“内部”和从“内部”访问“外部”的防

火墙规则。可以在“安全 > 防火墙 > 预定义的 IPv4”(Security > Firewall > Predefined 
IPv4) 下启用对设备特定服务的访问。默认情况下 ping 处于启用状态。

– 已禁用

您需要自行创建防火墙规则。

OpenVPN

综述

可在此页面激活 OpenVPN 客户端。

说明

该页面包含以下内容：

• 启用 OpenVPN
启用或禁用 OpenVPN 客户端。

连接

可在此页面组态 OpenVPN 连接的基本设置。可在 WBM 页面“验证”(Authentication) 中指

定安全设置。

说明

• 连接名称 (Connection name)
为 OpenVPN 连接输入唯一名称，然后单击“创建”(Create) 创建新的连接。
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该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 名称 (Name)
显示 OpenVPN 连接的名称。

• 操作 (Operation)
指定连接的建立方式。有关更多详细信息，请参见“VPN 连接建立 (页 710)”。
– 启动 (start)

设备将尝试与伙伴建立 VPN 连接。

– 基于 DI 启动 (start on DI)
如果发生“数字量输入”(Digital In) 事件，则该设备将尝试与远程站建立 VPN 连接。

前提是该“数字量输入”(Digital Input) 事件已转发给 VPN 连接。为此，在“系统 > 事
件 > 组态”(System > Events > Configuration) 中，激活“数字量输入”(Digital In) 事件的

“VPN 隧道”(VPN Tunnel)。
– 禁用 (Disabled)

禁用 VPN 连接。

• 加密 (Encryption) 
选择所需的加密算法。 
– AES-128-CBC（默认） 
– AES-192-CBC 
– AES-256-CBC 
– DES-EDE3
– BF-CBC

• 验证 (Authentication)
指定计算校验和的方法。

– SHA256（默认） 
– SHA384 
– SHA512 
– SHA224 
– SHA1 
– MD5
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• LZO Comp.
– 禁用 (-)

禁止压缩。服务器不再启用压缩。

– 否

默认禁止压缩。服务器可启用压缩。

– 是

默认启用压缩。服务器可禁止压缩。

– 自调

默认可自适应地启用压缩。仅当数据良好、可以进行压缩时才会启用压缩，否则会在

某段时间内禁止压缩。

• 桥接 (SC600)
选择具有运行 OpenVPN 连接应使用的 IP 地址的桥接 ID。一个桥接 ID 可供多个连接使用。

• 自动防火墙规则 (Auto Firewall Rules)
– 启用

可自动为 VPN 连接创建防火墙规则。

– 禁用 (Disabled)
需要自行创建适用的防火墙规则。

• 启用 NAT (Enable NAT)
可以通过该设置为该接口启用自动 IP 地址伪装。从外部不能直接访问本地设备，而只能

通过接口的 IP 地址进行访问。但是，本地设备可以通过 OpenVPN 服务器连接到下行设

备。有关 NAT 的详细信息，请参见“NAT (页 702)” 
• Timeout [min]

指定以分钟为单位的持续时间。如果未发生任何数据交换，则在该时间结束后，VPN 隧
道将自动终止。 

客户端 (SC-600)
可在此页面中组态对应站（OpemVPN 端点）。可以为每个连接指定多个 OpenVPN 伙伴。设

备将逐个尝试所有组态的 OpenVPN 伙伴，直至成功建立连接。

说明

该页面包含以下内容：

• 名称 (Name)
输入 OpenVPN 客户端的名称。
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该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示 Open VPN 伙伴的名称。

• 连接 (Connection)
选择相应连接。只能组态已在“连接”(Connection) 页面上组态的连接。

• 服务器地址 (Server address)
输入 OpenVPN 伙伴的 WAN IP 地址或 DNS 主机名称。 

• 端口 (Port)
指定可供 OpenVPN 隧道通信的端口。该设置仅适用于特定端口。

• 协议 (Protocol)
指定将使用 OpenVPN 连接的协议。

• Proxy
指定是否通过代理服务器建立到所定义客户端的 OpenVPN 隧道。只能选择在“系统 >代
理服务器”(System > Proxy Server) 中组态的代理服务器。

远程 (S615)
在此页面上，可以组态远程伙伴（OpenVPN 端点）。可以为每个连接指定多个 OpenVPN 伙
伴。设备将逐个尝试所有组态的 OpenVPN 伙伴，直至成功建立连接。

说明

该页面包含以下内容：

• 远程名称 (Remote name)
输入 OpenVPN 远程伙伴的名称，然后单击“创建”(Create) 可创建新的伙伴。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 名称 (Name)
显示 Open VPN 伙伴的名称。

• 连接 (Connection)
选择相应连接。只能组态已在“连接”(Connection) 页面上组态的连接。

• 远程地址 (Remote Address)
输入 OpenVPN 伙伴的 WAN IP 地址或 DNS 主机名称。 
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• 端口 (Port)
指定可供 OpenVPN 隧道通信的端口。该设置仅适用于特定端口。

• 协议 (Protocol)
指定将使用 OpenVPN 连接的协议。

• 代理 (Proxy)
指定是否通过代理服务器建立与定义的 OpenVPN 伙伴的 OpenVPN 隧道。只能选择在“系

统 > 代理服务器”(System > Proxy Server) 中组态的代理服务器。

验证

在此页面中，可指定 VPN 连接伙伴间相互验证的方式。

说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示与设置相关联的 VPN 连接的名称。 

• TLS 验证密钥 (TLS Auth. Key)
选择用于为 TLS 数据包签名的密钥文件。如果传入的 TLS 数据包未使用此密钥进行签名，

则会丢弃这些数据包。 
• 方向 (Direction)

指定方向。如果选择 0，则必须在伙伴设备上设置 1，反之亦然。可使用此设置限制可对

自身进行身份验证的客户端。 
如果未在 OpenVPN 服务器上进行任何设置，则选择“none”。如果选择“none”，则会禁用

此设置。

• 方法 (Method)
选择验证方法。对于 VPN 连接，要求伙伴必须使用相同的验证方法。

– 禁用 (Disabled)
未选择验证方法。无法建立连接。

– 证书 (Certificates)
使用证书进行验证。稍后需通过 WBM 添加证书并将其下载到设备。

– 用户名/密码 (Username/Password)
使用用户名/密码进行验证。稍后需通过 WBM 添加证书并将其下载到设备。

– 证书/用户名/密码 (Cert/Username/Password)
要进行身份验证，除了证书之外，还需要用户名和密码。仅当两项操作均成功完成后，

才会建立 VPN 连接。
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• CA 证书 (CA Certificate)
通过 WBM 选择 CA 证书并将其加载到设备。

可以在“系统 > 加载和保存”(System > Load&Save) 下为设备加载证书。加载的证书和密

钥文件显示在 WBM 页面“Security > Certificates”上。

• 机器证书 (Machine Certificate)
选择机器证书。只能选择已加载的证书。 
可以在“系统 > 加载和保存”(System > Load&Save) 下为设备加载证书。加载的证书和密

钥文件显示在 WBM 页面“Security > Certificates”上。

• 用户名 (User Name)
指定用户名。

• 密码 (Password)
输入密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
确认密码。 

服务器 (SC-600)
在此 WBM 页面中，可为每个连接创建多个 OpenVPN 服务器。

说明

该页面包含以下内容：

• 名称 (Name)
输入 OpenVPN 服务器的名称并单击“创建”(Create)。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 名称 (Name)
显示 OpenVPN 服务器的名称。

• 连接 (Connection)
选择相应连接。只能组态在“连接”(Connection) WBM 页面上已组态的连接。

• 大客户端数 (Max. Clients)
选择客户端可同时建立连接的 大客户端数。
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• 端口 (Port)
指定可供 OpenVPN 隧道通信的端口。该设置仅适用于特定端口。

• 协议 (Protocol)
指定将使用 OpenVPN 连接的协议。

暴力破解预防

组态说明

暴力破解预防是指试图通过数量足够大的密码防止设备受到未授权访问。会通过限制特定时

间段内的错误登录尝试次数实现此目的。 

说明

该页面包含以下框：

• 用户特定 BFP 已启用 (User Specific BFP is Enabled)/用户特定 BFP 已禁用 (User 
Specific BFP is Disabled)
显示是否启用用户特定的暴力破解预防。

在“安全 > AAA  > 常规”(Security > AAA > General) 菜单中的“登录身份验证”(Login 
Authentication) 下拉列表中组态登录身份验证。登录身份验证决定了是否可启用用户特

定的暴力破解预防。

– 启用 (Enabled)：
通过登录验证，设置了“本地”或“本地和 RADIUS”模式， 大无效登录尝试次数大

于 0。
– 禁用 (Disabled)：

通过登录验证，设置了“RADIUS”或“RADIUS and fallback Local”模式，或者 大无效登

录尝试次数为 0。
• 每个用户的可接受无效登录尝试次数 (Acceptable Invalid Login Attempts Per User)

用户的 大无效登录尝试次数，超过此次数后，将禁止登录。所有未组态为设备本地用

户的用户均会归纳到用户名“UnknownUser”下。

如果组态值“0”，则会禁用用户特定的暴力破解预防。

默认值为“12”。
• 已启用 IP 特定的 BFP (IP Specific BFP Enabled)

显示是否启用 IP 特定的暴力破解预防。
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• 每个 IP 的可接受无效登录尝试次数 (Acceptable Invalid IP Login Attempts Per IP)
禁止某一 IP 地址登录前的 大无效登录尝试次数。

如果组态值“0”，则会禁用 IP 特定的暴力破解预防。

默认值为“10”。
• BFP 触发间隔 [分钟] (BFP Trigger Interval [min])

与无效登录尝试计数相关的时间（以分钟为单位）。如果在此时间内达到允许的无效登

录尝试次数（每个用户和每个 IP 地址），设备会在特定时间段内禁止登录。每个用户和

每个 IP 地址的无效登录尝试次数是彼此独立处理的。可输入 5 到 255 分钟之间的值。默

认值为 5 分钟。

• BFP 自动复位定时器 [分钟] (BFP Automatic Reset Timer [min])
设备由于超出 大无效登录尝试次数而禁止登录的时间（以分钟为单位）。可输入 0 到 
255 分钟之间的值。

如果组态的值为“0”，则在达到 大无效登录尝试次数后即将无限期地禁止登录。

默认值为 12 分钟。

“用户特定 BFP”(User Specific BFP) 表包括以下列：

• 用户 (User)
尝试登录的用户。

• 失败登录次数 (Failed Logins)
登录尝试失败次数。

• 上次失败经过时间 [s] (Last Failed [s])
自上一次登录尝试失败计起经过的时间（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷

新”(Refresh) 按钮。
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• 已阻止 (Blocked)
显示用户的状态：

– 未禁止 (Not blocked)
可以使用此用户名登录。

– 持续时间

禁止使用此用户名登录的时长（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷新”(Refresh) 
按钮。

如果由于“BFP 自动复位定时器”(BFP Automatic Reset Timer) 中组态的时间已到而解除

了禁止，则用户的状态会变为“未禁止”(Not blocked)。
– 无限期禁止 (Indefinitely blocked)

禁止使用该用户名登录，直至手动删除禁止或重新启动设备。

• 删除 (Delete)
结束对此用户的禁止并复位以下显示值：

– “上次失败时间”(Last Failed) 框中的值复位为“0”。
– “禁止”(Blocked) 框中用户的状态设为“未禁止”(Not blocked)。

“IP 特定的 BFP”(IP Specific BFP) 表包括以下列：

• IP
用于登录尝试的设备的 IP 地址。

• 失败登录次数 (Failed Logins)
登录尝试失败次数。

• 上次失败经过时间 [s] (Last Failed [s])
自上一次登录尝试失败计起经过的时间（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷

新”(Refresh) 按钮。
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• 已阻止 (Blocked)
显示 IP 地址的状态：

– 未禁止 (Not blocked)
可以使用此 IP 地址登录。

– 持续时间 (Duration)
禁止使用此 IP 地址登录的时长（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷新”(Refresh) 
按钮。

如果由于“BFP 自动复位定时器”(BFP Automatic Reset Timer) 中组态的时间已到而解除

了禁止，则 IP 地址的状态会变为“未禁止”(Not blocked)。
– 无限期禁止 (Indefinitely blocked)

禁止使用该 IP 地址登录，直至手动删除禁止或重新启动设备。

• 删除 (Delete)
结束对 IP 地址的禁止并复位以下显示值：

– “上次失败时间”(Last Failed) 框中的值复位为“0”。
– “禁止”(Blocked) 框中 IP 地址的状态设为“未禁止”(Not blocked)。

1.4 创建组态

1.4.1 组态自动化系统

1.4.1.1 S7-300/400 CPU 的功能说明 (S7-300, S7-400)

操作模式 (S7-300, S7-400)

S7-CPU 操作模式的原理 (S7-300, S7-400)
操作模式说明了 CPU 的行为。 编程 STARTUP、测试控制器以及执行错误诊断时，可随时查

询和评估操作模式。

来自各种不同 CPU 系列（如 S7-300、S7-400、ET 200S、ET 200Pro 或基于 PC 的 WinLC 控
制器）的 S7 CPU 或嵌入式控制器可具有以下操作模式： 
• STOP
• STARTUP
• RUN
• HOLD
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在这些操作模式下，CPU 可通过其接口（如 MPI 接口）进行通信。

“STOP”操作模式  
在“STOP”操作模式中，CPU 检查所有组态的模块和所有由标准寻址使用的模块是否可用。 如
果结果良好，CPU 随后就将 I/O 设置为预定义的默认状态。 CPU 处于“STOP”操作模式时，不

执行用户程序。

另请参见： STOP 模式 (页 939) 

“STARTUP”操作模式

对于“暖启动”、“热启动”和“冷启动”启动模式，“STARTUP”操作模式有一定的区别。

另请参见： “STARTUP”操作模式 (页 940)

“RUN”操作模式

在“RUN”操作模式中，CPU 执行用户程序、更新输入和输出、并处理中断和错误消息。

另请参见： RUN 模式 (页 949) 

“HOLD”操作模式

在“HOLD”操作模式中，将暂停执行用户程序。 只有在使用编程设备进行测试时，才使用

“HOLD”操作模式。

另请参见： HOLD 模式 (页 949) 

其它操作模式

如果 CPU 尚未准备好运行，它处于以下两种操作模式之一：

• 断电，即电源电压关闭。

• 故障，即发生了无法恢复的错误。

检查 CPU 是否发生故障。 为此，将 CPU 置为“STOP”模式，然后关闭电源后再接通。 若
要对错误进行分析，请在 CPU 启动时读取诊断缓冲区。 如果 CPU 没有启动，则更换该 
CPU。
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操作模式转换 (S7-300, S7-400)

概述

下图显示了 S7-300 CPU 的操作模式和操作模式转换：

下表列出了操作模式改变的条件：

编号 操作模式转换 条件

① STOP 接通电源后，CPU 处于“STOP”操作模式。然后确定所需的启动类型并切换

到下一操作模式。

② STOP → STARTUP 在以下情况下，CPU 切换到“STARTUP”操作模式：

• 通过操作模式选择开关或编程设备将 CPU 设置为“RUN”模式。

• “POWER-ON”自动触发 STARTUP 操作模式后。

• 执行“恢复”(RESUME)或“启动”(START) 通信功能。

在后面两种情况下，必须将操作模式选择开关设置为“RUN”。
③ STARTUP → STOP 在以下情况下，CPU 切换到“STOP”操作模式：

• 启动期间检测到错误。

• 通过操作模式选择开关或编程设备将 CPU 设置为“STOP”模式。

• 在 STARTUP OB 中执行了 STOP 命令。

• 执行“停止”(STOP) 通信功能。

④ STARTUP → RUN 如果 STARTUP 成功，CPU 将切换到“RUN”模式。

⑤ RUN → STOP 在以下情况下，CPU 切换到“STOP”操作模式：

• 在 RUN 操作模式下检测到错误，并且未装载相关 OB。
• 通过操作模式选择开关或编程设备将 CPU 设置为“STOP”模式。

• 在用户程序中执行了 STOP 命令。

• 执行“停止”(STOP) 通信功能。
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操作模式的优先级 (S7-300, S7-400)

功能

如果同时请求了多个操作模式变化，则 CPU 将切换到具有 高优先级的操作模式。 例如，如

果将操作模式选择开关设置为“RUN”，又通过编程设备将 CPU 切换为“STOP”，则 CPU 将切换到

“STOP”，因为这种操作模式具有 高优先级。

优先级 操作模式

高 STOP (页 939)
  HOLD (页 949)
  STARTUP (页 940)
低 RUN (页 949)

STOP 模式 (S7-300, S7-400)

功能

在“STOP”操作模式下，不执行用户程序。 所有输出被设置为替换值，从而将正在控制的过程

置于安全的操作模式。CPU 检查以下几点：

• 硬件，例如是否所有模块均可用。

• CPU 的默认设置是否合适，或者参数集是否存在。

• 是否满足所编程的启动行为的一般条件。

在 STOP 模式下，可以接收全局数据。 另外，可通过通信系统函数块（对于组态连接）和通

信系统函数（对于未组态连接）来执行被动式单向通信。 

参见

S7-CPU 操作模式的原理 (页 936)
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“STARTUP”操作模式 (S7-300, S7-400)

STARTUP 模式的原理 (S7-300, S7-400)

功能  
接通 CPU 后，先执行启动程序再执行用户程序。 通过对启动 OB 进行适当编程，可使用启

动程序来为循环程序指定某些默认设置。 
有下列 STARTUP 操作模式： 
• 暖启动

• 热启动

• 冷启动

特性

请注意有关“STARTUP”操作模式的以下几点：

• 将执行启动 OB 中的程序。 这意味着“暖启动”将执行 OB 100，“热启动”将执行 OB 
101，而“冷启动”将执行 OB 102。

• 不能执行基于时间或基于中断的程序。

• 对定时器进行更新。

• 运行时间定时器正在运行。

• 禁用模块上的输出。

参见

S7-CPU 操作模式的原理 (页 936)
热启动 (页 942)
冷启动 (页 941)
启动组织块（OB 100、OB 101 和 OB 102） (页 1116)
启动完整概览 (页 947)
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冷启动 (S7-400)

冷启动

冷启动过程中，所有数据(过程映像、位存储器、定时器、计数器和数据块)都被重置为存储

在程序(装载存储器)中的起始值，而与这些数据组态为可保持还是不可保持无关。

从头开始重新执行程序（启动 OB 或 OB 1）。

暖启动 (S7-300, S7-400)

允许的暖启动

可在以下情况下执行暖启动：

• 存储器复位后。

• 在 CPU 处于 STOP 操作模式下装载用户程序后。

如果系统已请求存储器复位，则无法执行暖启动。

手动启动（暖启动）

通过以下方式触发手动启动（“暖启动”）：

• 操作模式选择器。

• 编程设备的菜单命令或通过某种通信功能（这时操作模式选择开关为 RUN）。

自动启动（暖启动）

在以下情况下，可通过接通电源 （POWER ON） 来触发自动复位（“暖启动”)： 
• 电源关闭时 (POWER OFF)，CPU 不处于“STOP”操作模式。

• 操作模式选择开关为“RUN”。
• 暖启动时由于电源故障中断了 CPU。 这与是否分配 STARTUP 操作模式无关。
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不带备用电池的自动启动（暖启动）

如果 CPU 运行时没有备用电池（例如，如果需要免维护的操作），则在接通电源之后或电

源关闭再接通时，CPU 会自动进行存储器复位，然后执行“暖启动”。 用户程序必须保存

在闪存 EPROM（存储卡）上，以便可将用户程序再次复制到工作存储器。

热启动 (S7-400)

热启动  
这种启动模式仅适用于 S7-400。热启动的功能如下所示：

• 执行热启动后，所有数据和过程映像都会保持其 后有效值。

• 程序从断点处继续执行。

• 在当前循环完成之前，输出不会改变其状态。

• 掉电后，热启动功能仅在备份模式下可用。

S7-400 CPU 执行初始化例程，然后自动执行热启动。 在热启动过程中，用户程序将从进程

中断处继续执行。 在电源故障前未处理的那部分用户程序，将认为是循环剩余部分。 循环

剩余部分也可包含时间和中断控制的程序部分。

通常，只有当用户程序在非 STOP 状态下进行修改（如重新装载修改后的块），或因其它原

因无需暖启动时，才允许进行热启动。 有必要区分手动重启和自动重启。

手动热启动

只有 CPU 设置的参数正确而且在发生以下原因的 STOP 时，才可以进行手动热启动：

• 模式选择开关从 RUN 切换到 STOP
• 通过用户编写的 STOP，在调用未装载的 OB 后转入 STOP
• 由编程设备或通信功能导致的 STOP 状态

如果模式选择开关位于 RUN 或 RUN-P，则可以通过编程设备的菜单命令或通信功能触发手

动重启。 要求：操作（启动参数）未禁用重新启动。

• 如果已组态了 CPU 手动重启的参数集。

自动重启

如果 CPU 在电源关闭时，不在 STOP 模式或 HOLD 模式，则打开电源将触发自动重启。 要求：

操作（启动参数）未禁用重新启动。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

942 编程和操作手册, 11/2022



断电后的保持特性 (S7-300, S7-400)

断电后的保持数据区   
为避免断电时丢失数据，可以为位存储器、定时器、计数器和数据块中各个区域指定保持性。 
如果 STARTUP 操作模式为“暖启动”（默认），则在电源恢复时，将通过存储器执行自动

启动。

在电源发生故障后，S7-300 和 S7-400 CPU 电源恢复时的反应不同。

S7-300 CPU 仅识别“暖启动”重启模式。为避免电源发生故障时数据丢失，可以使用 STEP 7 
将位存储器、定时器、计数器和数据块中各个区域指定保持性。 电源恢复后将执行“自动

暖启动存储器”。

根据设置的参数，S7-400 CPU 通过暖启动（在缓冲未缓冲的电源打开后）或热启动（仅在

缓冲的电源打开后可行）对电源恢复作出响应。

带备用电池的 CPU 的保持性

下表列出了带缓冲的 S7-300 和 S7-400 CPU 工作存储器在“暖启动”和“冷启动”时的保

持性：

数据 暖启动 冷启动 热启动

装载存储器中的块 X X X
工作存储器中的数据块 (DB) X 0 X
位存储器、定时器和计数器，

组态为保持性

X 0 X

位存储器、定时器和计数器，

组态为非保持性

0 0 X

X：保留数据

0： 数据被复位或清除（数据块的内容）

不带备用电池的 CPU 的保持性

S7-400 CPU 不允许进行热启动！
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下表说明了不带备用电池的 S7-300 CPU 的工作存储器在“暖启动”和“冷启动”时的保持

性：

数据 暖启动 冷启动

S7-300 S7-400 S7-300 S7-400
装载存储器中的块 VC VC VC VC
工作存储器中的数据块 (DB)
组态为保持性

VX 不允许 V 不允许

工作存储器中的数据块 (DB)
组态为非保持性

V V V V

位存储器、定时器和计数器，

组态为保持性

X 0 0 0

位存储器、定时器和计数器，

组态为非保持性

0 0 0 0

X： 保留数据

0： 数据被复位或清除（数据块的内容）

V： 数据从 EPROM 被设置为默认值

VC： EPROM 中的代码块被保留，任何超载的代码块都将丢失

VX： 只有装载 EPROM 中的数据块才被保留；将从非易失性 RAM 传送保持性数据（在 RAM 中装载或生成的

数据块将丢失）

启动操作 (S7-300, S7-400)

概述  
下表给出了 STARTUP 时 CPU 执行的操作：

按执行顺序排列的操作 暖启动时 冷启动时 热启动时

清除中断和块堆栈 X X 0
清除非保持性位存储器、

定时器、计数器

X 0 0

清除所有位存储器、定时

器、计数器

0 X 0

清除过程映像输出 X X 可设置

复位信号模块输出 X X 可设置

丢弃过程中断 X X 0
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按执行顺序排列的操作 暖启动时 冷启动时 热启动时

丢弃延时中断 X X 0
丢弃诊断中断 X X X
更新系统状态表 (SSL) X X X
评估模块参数，并将模块

参数传送到模块或传送默

认值

X X X

执行相应启动 OB X X X
执行未完成的循环（用户

程序的一部分，因断电而

未执行）

0 0 X

更新过程映像输入 X X X
操作模式转换为 RUN 后
启用数字量输出（取消 
OD（输出禁用）信号）

X X X

X： 执行操作

0： 不执行操作

参见

启动完整概览 (页 947)

取消启动 (S7-300, S7-400)

取消的原因

如果启动期间出错，则取消启动且将 CPU 切换为或保持在“STOP”操作模式。取消启动对“暖

启动”操作模式有以下影响：

• 必须重复已取消的“暖启动”。

• 如果取消热启动，可以进行暖启动和热启动。
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• 在以下情况下，将不会执行或取消暖启动或热启动：

– 如果将 CPU 操作模式选择开关设置为“STOP”操作模式。

– 如果请求了存储器复位。

– 如果所插入的存储卡中的应用程序代码不允许使用。

– 如果在单处理器操作中插入了多个 CPU。
– 如果用户程序中包含的组织块无法由 CPU 识别或已禁用。

– 在打开电源之后，如果 CPU 检测到实际插入的模块并不是由 STEP 7 创建的组态中列

出的所有模块（组态中模块与实际插入的不允许出现偏差）。

– 如果在分配模块参数过程中出错。

• 在以下情况下，将不执行或取消热启动：

– 如果之前复位了 CPU 存储器（在存储器复位之后，只允许暖启动）。 
– 如果超出中断限制（中断时间是离开 RUN 模式之后直到处理包含剩余循环时间的启动 

OB 时超过的时间）。

– 如果更改了模块组态（如模块交换）。

– 如果只允许暖启动组态。

– 如果在 STOP 模式下进行了装载、删除或更改块。 
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启动完整概览 (S7-300, S7-400)

顺序       
下图显示了在“STOP”、“STARTUP”和“RUN”操作模式下的 CPU 操作。
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图例：

1. 所有外设输出均由外设模块（硬件侧）切换到安全状态（默认值 = “0”）。 这与在用户程序的
过程映像区域的内部还是外部使用无关。
如果所使用的信号模块具有替代值功能，则可以分配输出的行为，例如保持上一个值。

2. 这对处理剩余循环很重要。

3. 中断 OB 在第一次调用输入的当前过程映像时也可用。

4. 可以使用以下方法，在用户程序的第一个循环中指定本地和分布式外设输出的状态：

– 使用可组态的输出模块，可以输出替换值或保持上一个值。

– 重启时： 启用 CPU 启动参数“重启时复位输出”以输出“0”（与默认设置对应）。

– 在启动 OB（OB 100、OB 101 和 OB 102）中预分配输出。

5. 在 S7-300 系统中，只保留组态为保持性的 DB 区域。

RUN 模式 (S7-300, S7-400)

功能  
在“RUN”操作模式下，将执行循环、时间驱动和中断驱动等程序。

• 读取过程映像输入。

• 执行用户程序。

• 读取过程映像输出。

只有在 RUN 模式下，才能通过全局数据通信（全局数据表）、通过已组态连接的通信指令

以及通过未组态连接的通信指令，来执行 CPU 间的主动数据交换。 

参见

S7-CPU 操作模式的原理 (页 936)

HOLD 模式 (S7-300, S7-400)

功能

“HOLD”模式是一种特殊模式，因为它仅适用于“STARTUP”或“RUN”操作模式下的测试。 
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“HOLD”模式：

• 所有定时器都被冻结。 不处理定时器和运行时间定时器，并将时间驱动电平的监视定时

器和基本时钟周期暂停。

• 实时时钟仍然运行。

• 不启用输出，但可能会出于测试目的而将输出启用。

• 可对输入和输出进行控制。

• 当电源在发生电源故障之后恢复时，带有备用电池的 CPU 从“HOLD”操作模式切换为“STOP” 
操作模式，不执行“暖启动”。 电源恢复时，不带备用电池的 CPU 将自动执行“暖启

动”。

• 它们可接收全局数据。 另外，可通过通信系统函数块（对于组态连接）和通信系统函数

（对于未组态连接）来执行被动式单向通信。

参见

S7-CPU 操作模式的原理 (页 936)

存储器复位的基础知识 (S7-300, S7-400)

功能

可在 STOP 模式下执行 CPU 存储器复位。 可使用模式选择开关 (MRES) 以手动方式来执行存

储器复位，或从编程设备执行存储器复位（例如在装载用户程序之前）。

存储器复位可将 CPU 恢复到其“初始状态”。 这意味着： 
• 将清除工作存储器和 RAM 装载存储器中的整个用户程序以及所有操作数区域的内容。

• 系统参数连同 CPU 和模块参数都将复位到默认设置。 存储器复位之前设置的 MPI 参数保

持不变。

• 当插入存储卡（闪存 EPROM）或微存储卡时，CPU 会将用户程序从存储卡复制到工作存

储器中。 如果存储卡上还存在相应组态数据，则也会复制 CPU 和模块参数。

• 不会将诊断缓冲区、MPI 参数、日时钟和运行时间计数器复位。 
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存储区 (S7-300, S7-400)

了解 S7-300 的 MMC 卡 (S7-300)

存储卡的工作方式   
SIMATIC MMC 卡是 S7-300-CPU 的一个存储器模块。可将 MMC 卡组态为装载存储器或可移

除介质。 
STEP 7 V11 支持将其作为装载存储器使用。 
使用时，必须将 SIMATIC MMC 卡插到 CPU 中。

注意

格式存储卡

如果使用 Windows 对微存储卡进行格式化（如，通过市售的卡读卡器)，则该微存储卡不

能再用作 S7 CPU 的存储介质。

可在 SIMATIC MMC 卡上保存的内容

可将用户程序（块和系统数据）保存在 MMC 卡上。

另外，也可使用 MMC 卡进行固件更新或对 CPU 固件进行备份。
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将对象从项目传送到存储卡

将 MMC 卡插入编程设备或外部编程器之后，可将以下对象从项目导航区域传送到 MMC 卡：

• 单独的块（允许多选）

这种情况下可以进行一致传送，因为进行块选择时已考虑到块之间的相关性。

• PLC
这种情况下，所有与处理相关的对象都被传送（例如块和硬件配置）到 MMC 卡上，类似

于下载过程。

要执行传送操作，可通过拖放操作来移动对象或使用“项目”(Project)菜单中的命令“写入存

储卡”(Write to memory card)。

将对象从 MMC 卡传送到项目

可通过拖放操作将单个块（允许多选）传送到项目。无法将硬件配置从存储卡传送到项目。

在 MMC 卡上备份固件

建议创建固件的备份副本以备发生紧急情况。

为此，必须将一个空 MMC 卡插到 CPU 中，并按具体步骤操作。CPU 文档介绍了这些步骤。 
S7-300 文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/13008499)

使用 MMC 卡来更新固件

可从“服务与支持”网页来获取 新固件（*.UPD 文件），网址为： 
http://support.automation.siemens.com (http://support.automation.siemens.com)
将固件文件保存在硬盘上。

为了将文件存储在 MMC 卡上，请在“项目”(Project)菜单中选择命令“创建固件更新存储

卡”(Create firmware update memory card)。
然后按照“服务与支持”网页上的说明对 CPU 进行固件更新。

参见

S7-300 CPU 的存储区 (页 955)
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了解 S7-400 的存储卡 (S7-400)

存储卡的工作方式  
可将存储卡插到所有 S7-400 CPU 中。 它们可作为扩展的装载存储器。 根据所用存储卡的

类型，即使模块未通电，用户程序也将保留在存储卡上。

存储卡的类型

• RAM 卡： 仅用于扩展集成的装载存储器。

• 闪存卡： 用于保存用户程序（即使未通电），无需缓冲或保存在 CPU 外部介质上。

将对象从项目传送到存储卡

将存储卡插入编程设备或外部编程器之后，可将以下对象从项目导航区域传送到存储卡：

• 单独的块（允许多选）

这种情况下可以进行一致传送，因为进行块选择时已考虑到块之间的相关性。

• PLC
这种情况下，所有与处理相关的对象都被传送（例如块和硬件配置）到存储卡上，类似

于下载过程。

要执行传送操作，可通过拖放操作来移动对象或使用“项目”(Project)菜单中的命令“写入存

储卡”(Write to memory card)，可以的话，请按照对话框中的提示进行操作。

将对象从存储卡传送到项目

可通过拖放操作将单个块（允许多选）传送到项目。 无法将硬件配置从存储卡传送到项目。 
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将用户程序下载到存储卡

通过“在线”(Online) 菜单中的命令“将用户程序下载到存储卡”(Download user program to 
memory card)，可将整个用户程序保存到闪存卡上。 闪存卡位于 CPU 中。 下载之前，将删

除闪存卡上的所有现有数据。 
• CPU 必须处于 STOP 模式。

• 只能通过这些菜单命令下载到闪存卡

使用存储卡来更新固件

可从“服务与支持”网页来获取 新固件（*.UPD 文件），网址为： 
http://support.automation.siemens.com  (http://support.automation.siemens.com)
将固件文件保存在硬盘上。

要将文件存储在存储卡上，请在“项目”(Project) 菜单中选择命令“创建固件更新存储

卡”(Create firmware update memory card)。
然后按照“服务与支持”网页上的说明对 CPU 进行固件更新。

参见

S7-400 CPU 的存储区 (页 957)

存储区的组织结构 (S7-300, S7-400)

分配   
S7 CPU 的存储器可分为 3 个区域： 
• 装载存储器（取决于 CPU 和存储卡类型，存储卡类型为 RAM、EPROM 或闪存）。

• 工作存储器（集成 RAM）

• 系统存储器（集成 RAM）
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S7-300 的存储区 (S7-300)

S7-300 CPU 的存储区 (S7-300)

CPU 的三个存储区

装载存储器    
装载存储器位于 SIMATIC MMC 卡上。 装载存储器与 SIMATIC MMC 卡的大小完全相同。 它
用于存储代码块、数据块和系统数据（组态、连接、模块参数等）。 确认与执行无关的块

单独存储在装载存储器中。 也可在 SIMATIC MMC 卡上存储项目的所有组态数据。

说明

必须在 CPU 中插入一个 SIMATIC MMC 卡，才能装载用户程序并运行 CPU。

系统存储器    
系统存储器集成在 CPU 中，不可扩展。

它包含

• 位存储器、定时器和计数器的地址区

• 输入和输出的过程映像

• 局部数据

工作存储器    
工作存储器集成在 CPU 中，不可扩展。 它用于执行代码和处理用户程序数据。 程序仅在工

作存储器和系统存储器中运行。 
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参见

了解 S7-300 的 MMC 卡 (页 951)

装载存储器、系统存储器和主存储器的保持性 (S7-300)
CPU 配有免维护保持性存储器，也就是说其运行不需要任何备用电池。 由于具有保持性，保

持性存储器的内容即使在断电或重新启动（暖启动）时也能被保留。   

装载存储器中的保持性数据   
装载存储器中的程序始终具有保持性： 它存储在 SIMATIC MMC 卡上，在这里它得到保护免

受电源故障或存储器复位的影响

系统存储器中的保持性数据 
对于位存储器、定时器和计数器，应通过组态（CPU 属性）来决定哪些应具有保持性，哪些

应在暖启动时初始化为“0”。
诊断缓冲区、MPI 地址和传输速度（波特率），以及运行时间计时器数据通常存储在 CPU 的
保持性存储区中。 MPI 地址和传输速度的保持性可确保 CPU 即使在断电、存储器复位或通

信参数丢失（例如，因取出 SIMATIC MMC 卡或删除通信参数）的情况下，仍可继续通信。

工作存储器中的保持性数据

保持性 DB 中的内容在重启和电源开/关时始终保留。 上传保持性数据块到工作存储器时需

要遵循工作存储器允许的 大限制。

在重新启动或电源开/关时，将使用非保持性 DB 的起始值从装载存储器中初始化非保持性 
DB。 非保持性数据块和代码块装载时需要遵循工作存储器的 大限制。 
可在相应 CPU 的技术规格中了解 CPU 保持性工作存储器（用于保持性数据块）的大小。 
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S7-400 的存储区 (S7-400)

S7-400 CPU 的存储区 (S7-400)

存储区的组织结构  
S7-400 CPU 的存储器可分为以下区域：

S7-400 CPU 中的存储器类型  
• 项目数据的装载存储器，例如块、组态和参数设置。

• 用于运行时相关块(逻辑块和数据块)的工作存储器。
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• 系统存储器(RAM)包含一些存储单元(如位存储器、定时器和计数器)，每个 CPU 都提供用

于用户程序。 系统存储器中还包含中断堆栈 
• CPU 的系统存储器还提供临时储存器功能(本地数据堆栈、诊断缓冲区和通信资源)，临时

存储器分配给程序用来存储被调用块的临时数据。 仅当块处于活动状态时这些数据才有效。

通过更改过程映像、本地数据、诊断缓冲区和通信资源的默认值（可设置参数的 CPU 属
性），可以影响用于过程相关块的工作存储器。 

说明

如果要扩展 CPU 的过程映像，请注意以下事项。 重新组态其地址必须大于过程映像 高

地址的模块，以便新的地址仍大于扩展过程映像的 高地址。 

针对 RAM 的分配进行参数设置后，CPU 的重要说明已更改

如果通过修改参数来更改工作存储器分配，则在向 CPU 装载系统数据时可识别此工作存储

器。 其结果是删除用 SFC 创建的数据块，并将装载存储器中的起始值分配给其余数据块。

如果更改以下参数，则装载系统数据时，会更改逻辑块或数据块的工作存储器的可用容量：

• 过程映像大小(基于字节；在“循环/时钟存储器”标签中)
• 通信资源(仅限 S7-400；“存储器”标签)
• 诊断缓冲区大小(“诊断/时钟”标签)
• 所有优先级的本地数据编号(“存储器”标签)

计算所需工作存储器的依据  
要确保不超过 CPU 上工作存储器的可用空间，在分配参数时必须考虑以下内存空间要求：

表格 1-85 所需内存空间

参数 所需工作存储器空间 在代码/数据存储器中

过程映像的大小(输入) 过程映像输入中的每个字节需要工作存储器中的 12 个
字节

自 V6.0 起： 过程映像输入中的每个字节需要工作存储

器中的 20 个字节

代码存储器

过程映像的大小(输出) 过程映像输入中的每个字节需要工作存储器中的 12 个
字节

自 V6.0 起： 过程映像输入中的每个字节需要工作存储

器中的 20 个字节

代码存储器

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

958 编程和操作手册, 11/2022



参数 所需工作存储器空间 在代码/数据存储器中

通信资源(通信作业) 每个通信作业 72 个字节 代码存储器

诊断缓冲区的大小 诊断缓冲区中每个条目 32 个字节 代码存储器

本地数据量 1 字节，每 1 字节本地数据 数据存储器

灵活的存储容量     
• 工作存储器：

工作存储器的容量通过从各种档次的 CPU 中选择适当的 CPU 来决定。 
• 装载存储器：

集成的装载存储器对于中小型程序来说已足够。

插入 RAM 存储卡可增加装载存储器的容量，以用于更大型的程序。

还可使用闪存卡确保在发生电源故障(即使没有备用电池)时可以保持程序。 闪存卡（8 MB 
或更多）也适用于发送和执行操作系统更新。

备用  
• 备用电池为集成和外部装载存储器、工作存储器的数据部分以及代码部分提供备用电源。

参见

了解 S7-400 的存储卡 (页 953)

工作存储器和系统存储器的内容 (S7-300, S7-400)

CPU 的地址区 (S7-300, S7-400)

概述

每个 CPU 为用户程序提供的存储器单元，例如，过程映像输入和输出、位存储器、定时器

和计数器。 S7-CPU 的工作存储器或系统存储器划分为多个操作数区域。 通过在用户程序中

使用合适的操作，可以在相应操作数区域中直接寻址数据。 
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下表列出了操作数区域：

操作数区域 访问单元： S7 表示 描述

过程映像输入 输入（位） I 在每个循环开始时由 CPU 
从输入模块读取输入，并

将这些值保存到过程映像

输入。

输入字节 IB  
输入字 IW  
输入双字 ID  

过程映像输出 输出（位） Q 在循环期间，程序计算输

出的值，并将这些值放在

过程映像输出中。 循环结

束时，CPU 将计算出的输

出值写入输出模块。

输出字节 QB  
输出字 QW  
输出双字 QD  

位存储器 位存储器（位） M 此区域用于存储程序中计

算出的中间结果。

存储器字节 MB  
存储器字 MW  
存储器双字 MD  

定时器 定时器 (T) T 此区域用于存储定时器。

计数器 计数器 (C) C 此区域用于存储计数器。
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操作数区域 访问单元： S7 表示 描述

数据块 数据块，用“OPN DB”打开 DB 数据块存储程序信息。可

以对它们进行定义以便所

有代码块都可以访问它们

（全局数据块），也可将其

分配给特定的 FB 或 SFB
（背景数据块）。

数据位 DBX  
数据字节 DBB  
数据字 DBW  
数据双字 DBD  
数据块，用“OPN DI”打开 DI  
数据位 DIX  
数据字节 DIB  
数据字 DIW  
数据双字 DID  

局部数据 局部数据位 L 此区域包含块处理时产生

的该块的临时局部数据。 
此 L 堆栈还提供存储空间

来传送块参数和保存 LAD 
程序段的中间结果。

局部数据字节 LB  
局部数据字 LW  
局部数据双字 LD  

I/O 区域：

输入

I/O 输入字节 PIB I/O 输入和输出区域允许直

接访问集中式和分布式输

入和输出模块。

I/O 输入字 PIW  
I/O 输入双字 PID  

I/O 区域：

输出

I/O 输出字节 PQB  
I/O 输出字 PQW  
I/O 输出双字 PQD  
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过程映像输入/输出 (S7-300, S7-400)

过程映像的基本原理 (S7-300, S7-400)

功能

用户程序对输入 (I) 和输出 (O) 操作数区域寻址时，不会查询或更改数字量信号模块端的信

号状态。 而是访问 CPU 系统存储器中的存储区。 该存储区称为过程映像。

过程映像的优点

与直接访问输入和输出模块相比，访问过程映像的主要优点在于在一个程序周期期间，CPU 
具有一致性的过程信号映像。 如果程序执行期间输入模块端的信号状态发生变化，过程映

像中的信号状态仍保持不变，直到下一个周期再次更新过程映像。 在用户程序中周期性地

扫描输入信号的过程，确保了总有一致的输入信息。

访问过程映像还比直接访问信号模块更节省时间，因为过程映像位于 CPU 的内部存储器中。

更新过程映像 (S7-300, S7-400)

顺序   
过程映像输入/输出（OB 1 过程映像）将按以下顺序进行更新：

1. 执行操作系统的内部任务。

2. 将过程映像输出 (PIQ) 表写入到模块的输出。

3. 将输入状态读取到过程映像输入 (PII) 表中。

4. 执行用户程序以及其内部调用的所有块。

操作系统自动控制过程映像输出到模块输出的写入过程和过程映像输入的读取过程。

过程映像更新期间出现 I/O 访问错误

S7-300 CPU 对过程映像更新期间出错的响应：

• 无诊断缓冲区条目，无 OB 调用。 相应输入字节为“0”，该状态一直保持到错误解决之前。

S7-400 CPU 可对过程映像更新期间出现的错误进行响应，如下所示：

• 每次更新相应的过程映像时，对于每个 I/O 访问实例，都会创建诊断缓冲区条目并启动 
OB 85。 每次访问过程映像时，都会将有缺陷的输入字节设置为“0”。 
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可以选择以下选项来设置 I/O 访问出错时的响应：

• 每次访问 I/O 时 CPU 创建一条诊断缓冲区条目并启动 OB 85。
• CPU 仅在到达和离开的 I/O 访问出错时创建一条诊断缓冲区条目并启动 OB 85。 调用 OB 85 

前操作系统将出现故障的输入字节设为“0”，并一直保持到该 I/O 访问错误离开。

• CPU 表现出 S7-300 的默认特性。不调用 OB 85，操作系统将相应输入字节设为“0”，并一

直保持到该错误被解决。

OB 85 启动频率

除了设置 I/O 访问错误时的响应，模块的地址空间还会影响 OB 85 启动频率： 
• 例如，如果模块的地址空间不超过一个双字，则对于一个具有多达 32 个输入或输出的数

字量模块或者对于一个双通道模拟量模块，OB 85 只启动一次。

• 如果模块的地址空间超过一个双字，则 OB 85 的启动频率和通过双字命令进行访问的频

率一致，例如，对于一个 4 通道模拟量模块，OB 85 启动两次。

局部数据堆栈 (S7-300, S7-400)

功能  
创建组织块时可以声明临时变量 (TEMP)，这些临时变量仅在块执行时可用，块执行完毕后

将被覆盖。 每个组织块还需要 20 个字节的本地数据用作启动信息。 
CPU 只为当前正在执行的块的本地数据临时变量提供有限的存储器空间。 此局部存储器又

称为本地数据堆栈或 L 堆栈，其大小取决于具体的 CPU。 默认情况下，本地数据堆栈等量

分配给各个优先等级。 这意味着每个优先等级在本地数据堆栈中拥有各自的区域。 这可确

保高优先级及其 OB 总是拥有自己的本地数据空间。

在第一次访问本地数据堆栈之前，必须本地数据进行初始化。

本地数据堆栈存储以下数据： 
• 块本地数据的临时变量

• 组织块的启动信息

• 有关参数传送的信息

• 梯形图程序中逻辑运算的中间结果

下图显示了本地数据到优先等级的分配： 
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在此本地数据堆栈中，OB 1 首先被 OB 20 中断，而 OB 20 又被 OB 81 中断。

小心

OB 及相关块的所有临时变量 (TEMP) 都存储在本地数据堆栈中。 如果在执行块时使用大量

嵌套层，则本地数据堆栈可能会溢出。

如果超过程序的允许本地数据堆栈大小，则 S7-CPU 切换到 STOP 操作模式。

可通过“显示程序信息”(Show program information)功能来了解所需本地数据的概要情

况。 
请勿忘记同步错误 OB 的本地数据要求。

将本地数据分配给优先等级

对于 S7-300： 每个优先等级和每个块的本地数据 大数量受到 S7-300 的限制（请参见 CPU 
的技术数据）。

对于 S7-400： 本地数据的总体 大数量受到限制（请参见 CPU 的技术数据）。 可以在 CPU 
参数分配的框架内将可用的本地数据自由分发到各个优先等级。 过程中的本地数据不得超

出 大数量。 
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中断堆栈 (S7-300, S7-400)

功能

如果正在执行的程序被较高优先级组织块中断，则操作系统将以下数据保存在中断堆栈（I 堆
栈）中：

• 累加器和地址寄存器的当前内容

• 打开的数据块的数目和大小

一旦执行完新的组织块之后，操作系统将从中断堆栈装载这些信息。 然后在中断点恢复被

中断的块的执行。

块堆栈 (S7-300, S7-400)

功能

如果执行一个块时被另一个块的调用或较高优先等级的中断或错误处理所中断，则操作系统

将以下数据保存在块堆栈（B 堆栈）中：

• 被中断的块的编号、类型（OB、FB、FC、SFB、SFC）和返回地址。

• 块发生中断时已打开的 DB 和 DI 寄存器的数据块的编号。

使用这种数据，可在中断后恢复用户程序。 
在编程设备上，可在打开程序编辑器之后，使用测试功能“调用层级”(Call hierarchy)在
“STOP”模式下读取块堆栈。 块堆栈列出了 CPU 切换为 STOP 操作模式时尚未执行完毕的所有

块。  
下图显示了块调用的顺序：
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数据块寄存器

提供了两个数据块寄存器。 它们包含已打开的数据块的编号：

• DB 寄存器包含已打开的全局数据块的编号。

• DI 寄存器包含已打开的背景数据块的编号。

诊断缓冲区 (S7-300, S7-400)

功能   
诊断缓冲区中包含系统诊断事件和用户定义的诊断事件，这些事件按照发生顺序排列。 第
一个条目包含 新的事件。 诊断缓冲区中的条目数取决于具体的模块及当前的操作模式。

可能出现的诊断事件：

• 模块存在故障

• 过程布线中存在故障

• CPU 中存在系统错误

• CPU 的操作模式转换

• 用户程序中的错误

• 使用系统函数 SFC 52 时用户定义的诊断事件
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发生系统诊断事件时进入诊断缓冲区中的信息，与传送到相应组织块的启动信息相同。

不能删除诊断缓冲区中的条目；即使在复位存储器之后，也会保留诊断缓冲区的内容。

诊断缓冲区的优势

诊断缓冲区具有以下优势：

• 如果 CPU 切换到“STOP”模式，则可评估进入“STOP”状态之前 后发生的事件，并确定进入

“STOP”状态的原因。

• 用户可以更快地识别出现错误的原因，从而提高系统可用性。

• 可以评估和优化动态系统响应。

诊断缓冲区的结构

诊断缓冲区设计为环形缓冲区。 大条目数取决于模块；例如，S7-300 CPU 314 可具有 100 
个条目。 达到 大条目数时，下一个诊断缓冲区事件将导致删除 早的条目。 所有条目随

后向后移动一个位置。 这意味着 新条目总是诊断缓冲区中的第一个条目。 
诊断缓冲区中的条目数取决于具体的模块及当前的操作模式。 对于某些 CPU，可以指定诊

断缓冲区的长度。

诊断缓冲区的评估

可通过以下方式访问诊断缓冲区的内容： 
• 通过诊断视图在线访问

• 在用户程序中通过 SFC 51“RDSYSST”访问。

默认情况下，在从“RUN”模式切换为“STOP”模式之前，CPU 会自动将 后的诊断缓冲区条目

发送到监视设备（编程设备、操作员面板或文本显示屏）。 这样就可以快速找到操作模式

切换的原因并纠正。 可以更改此默认操作。

说明

如果要 好地利用诊断缓冲区条目上的时间戳信息，请在模块上设置日期和时间，并偶尔检

查设置。
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定时器和计数器 (S7-300, S7-400)

定义

定时器和计数器是系统存储器的存储区。 可在用户程序中指定定时器或计数器的功能，如

接通延时和初始计数值。 可用定时器和计数器的数目取决于 CPU。 

说明

请注意有关定时器的下列信息：

• 如果在用户程序中使用的定时器和计数器数目超过 CPU 允许范围，则提示同步错误，并启动
组织块“OB 121”。

访问 I/O 数据区 (S7-300, S7-400)

I/O 数据区 (S7-300, S7-400)

分布式 I/O 数据区的结构 (S7-300, S7-400)

I/O 数据区

I/O 数据区分为：

• 用户数据

• 诊断和参数数据

两个区域都分别具有一个允许只读访问的输入区和一个与允许只写访问的输出区。

用户数据 (S7-300, S7-400)

定义  
用户数据可以是：

• 来自信号模块的数字量和模拟量的输入和输出信号

• 来自功能模块的控制和状态信息

• 来自通信模块的点对点和总线连接信息
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访问用户数据

数字量信号模块中的用户数据通过输入或输出区域的字节地址进行寻址。 
对于模拟量信号模块，使用输入或输出区域的字地址进行寻址。 
可通过装载和传送命令或通信功能（操作员控制和监视）或通过过程映像传送来访问用户数

据。 
使用装载和传送命令时，可实现 1 个、2 个和 4 个字节的数据一致性。 过程映像中的数据

始终保持一致。 
若希望实现 3 个字节或多于 4 个字节数据的一致性，需要使用指令“DPRD_DAT”(SFC 14) 或
“DPWR_DAT”(SFC 15)。
若要传送 4 个相邻且未经改动的字节，请使用指令“传送双字”(Transfer double word)。 如
果分别使用 4 次“传送输入字节”(transfer input byte) 指令，则无法保持字节的一致性，且

可能出现不希望的结果。

诊断和参数数据 (S7-300, S7-400)

诊断和参数数据的数据记录

无法对模块的诊断和参数数据单独进行寻址。 数据总是以完整数据记录的形式来传送。 这
意味着总是传送一致的诊断和参数数据。

通过相应模块的起始地址和数据记录编号来寻址诊断和参数数据。 数据记录分为输入和输

出数据记录。 输入数据记录只能读取，输出数据记录只能写入。 可使用系统函数或通信功

能来访问数据记录。 
下表说明了数据记录到诊断和参数数据的分配：

数据 说明

诊断数据 对于具有诊断功能的模块，可通过读取数据记录 0 和 1 来获取诊断数据。

参数数据 对于带参数的模块，可通过写入数据记录将参数传送到模块。

访问模块的数据记录 (S7-300, S7-400)

用于访问数据记录的指令  
可使用数据记录中的信息来重新分配带参数模块的参数，并读取带诊断功能的模块的诊断信

息。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 969



下表列出了可用来访问数据记录的函数：

指令 应用

分配模块参数

WR_PARM 将可修改的参数（数据记录 1）传送到寻址的信号模块

WR_DPARM 将 SDB 100 至 129 的各参数数据记录传送到寻址到的信号模块

PARM_MOD 将 SDB 100 至 129 的所有参数传送到寻址的信号模块

WR_REC 将任意数据记录传送到寻址的信号模块

读取诊断信息

RD_REC 读取诊断数据

说明

如果使用 GSD 文件（修订版 3 以上的 GSD）组态一个 DPV1 从站并且 DP 主站 (S7-400 CPU) 
的 DP 接口设置为“与 S7 兼容”(S7-compatible)，则用户程序中的 I/O 模块不能通过指令

“WR_REC/RD_REC”或“WRREC/RDREC”读写数据记录。  在这种情况下，DP 主站会寻址到错误

的插槽，即已组态的插槽号 + 3。为避免发生这种问题，请将 DP 主站接口设置为“DPV1”。

模块起始地址 (S7-300, S7-400)
模块起始地址就是模块的 低字节地址。 它表示模块中用户数据区的起始地址，在很多情

况下用于表示整个模块。 
模块起始地址将在，例如发生过程中断、诊断中断、插/拔模块中断和电源故障时，输入相

应组织块的启动信息中，标识中断生成的模块。 

组态模块起始地址  
组态模块时，调整用户程序中使用的地址与模块起始地址。 
可在模块属性中（“地址”(Addresses) 组）更改将模块插到机架中时自动分配的起始地址。 
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用户数据区 (S7-300, S7-400)

访问 I/O 地址 (S7-300, S7-400)

I/O 操作数区域中的用户数据

该用户数据标识了 I/O 操作数区域。存在以下区域：

• I/O 输入 (PI)
• I/O 输出 (PQ)
如果用户数据位于过程映像中，则 CPU 将在过程映像更新时自动执行模块与过程映像区之

间的数据交换。 
如果用户数据不在过程映像中，则需在用户程序中通过 I/O 直接访问功能访问这些数据（如，

L %IB500:P）。 
模拟量输入和输出模块的地址通常不在过程映像区中。但用户可将模拟量模块的地址放置在

该区域内。 

参见

过程映像（输入和输出存储区） (页 1052)
直接访问 I/O（PI 和 PQ 存储区） (页 1053)

地址区 (S7-300, S7-400)

I/O 地址区

输入和输出有单独的地址区。 这意味着 I/O 区域的地址不单包含字节或字信息，还包含“I”标
识符（表示输入）和“Q”标识符（表示输出）。
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下表列出了可用的 I/O 地址区：

操作数区域 访问单元： S7 表示

I/O 区域：

输入

I/O 输入字节 
I/O 输入字 
I/O 输入双字

PIB
PIW
PID

I/O 区域：

输出

I/O 输出字节

I/O 输出字

I/O 输出双字

PQB
PQW
PQD

参见

直接访问 I/O（PI 和 PQ 存储区） (页 1053)

设置操作特性 (S7-300, S7-400)

工作性能调节简介 (S7-300, S7-400)

影响自动化系统的属性

可通过以下方式来影响未预置的自动化系统属性：

• 设置系统参数

• 在扩展指令中使用系统函数 (SFC)

更改模块参数 (S7-300, S7-400)

默认设置       
出厂状态下，所有模块的参数都为默认设置，满足标准应用。 这些默认值可使用户立即使

用模块，无需进行任何其它设置。 
但是，用户可根据具体应用的要求和环境来修改模块的行为和属性。 可设置参数的模块包括 
CPU、功能模块 (FM)、通信处理器 (CP) 和某些模拟量输入和输出模块以及数字量输入和输

出模块。
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模块参数

模块参数按组归类以提高清晰度。例如，CPU 具有以下组：

• 启动

• 循环

• PROFINET 接口或其它接口

• 诊断

• 保持性地址区

• 时钟存储器

• 中断

• 保护

• 时钟

• 连接资源

设置和装载参数

可以设置模块参数。 在保存设备组态及其参数时，系统数据将创建并随用户程序装载到 
CPU，然后在启动期间传送到模块。

使用指令分配参数

除分配参数外，还可在程序中使用高级指令来修改模块参数。 
下表列出了这些指令以及它们可以更改的模块参数：

系统函数 应用

WR_PARM 将可修改的参数（数据记录 1）传送到寻址的信号模块。

WR_DPARM 将相应 SDB 的各参数数据记录传送到寻址到的信号模块。

PARM_MOD 将相应 SDB 的所有参数传送到寻址的信号模块。

WR_REC 将任意数据记录传送到寻址的信号模块
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常规 CPU 参数 (S7-300, S7-400)

模块的常规属性  
“常规”(General) 参数组指定模块的类型和位置，对于带接口的模块还会指定网络相关信息，

如设备地址。

简短标识、产品编号/固件、名称、设备标识和位置标识  
简短标识及其下方的信息以及产品编号/固件与硬件目录中的信息完全相同。 
“名称”(Name) 域包含模块名称。 可根据需要更改模块名称。 如果更改了名称，则更改后的

名称将出现在设备视图和网络视图中。

CPU 允许指定特定的设备标识。 上位设备名称用于根据功能唯一标识工厂的各个部分。 其
层级结构符合 IEC 1346-1。用户还可输入多达 32 个字符的位置标识符。 位置标识是设备名

称的一部分用来表示确切的位置，例如，过程中某个过程变量或过程变量组的确切位置（类

似于城市地图中的街道）。 
可在 CPU 的用户程序中对在“上位设备名称”(higher level item designation) 或“位置标

识”(location designation) 域中输入的标识符进行评估。 如果要根据位置标识的上位部件名

称来运行用户程序，请在此输入上位设备的名称或位置标识。 

注释 
每个模块都有一个注释域。 例如，可在该域中说明模块的用途。

启动 (S7-300, S7-400)

启动参数 (S7-300, S7-400)

CPU 的启动特性 
下面介绍了用于确定 S7-CPU 启动特性的参数。 

期望组态和实际组态不匹配时启动

预置组态是指装载到 CPU 中的组态（系统数据块）。 实际组态是指自动化系统的实际组态。 
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如果没有选中“期望组态和实际组态不匹配时启动”(Startup when expected and actual 
configurations do not match) 复选框，则 CPU 在以下情况下切换到“STOP”模式：

• 如果一个或多个模块没有插入为其组态的插槽中。

• 如果插入模块的类型与组态的模块类型不同，例如在调试期间。

• 当缺少分布式 I/O 时。

如果还存在其它的（集中式或分布式）模块，它们的实际组态不同于预置组态，则比较预置

组态与实际组态时将忽略这些模块。

如果选中了“期望组态和实际组态不匹配时启动”(Startup when expected and actual 
configurations do not match) 复选框，则即使出现上述情况 CPU 也会启动。 
CPU 不检查 I/O 结构（集中式和分布式模块、中央机架和 DP 从站）。 PROFIBUS-DP 接口模

块除外。 因为它们与 CPU 紧密相连，因此必须插入组态的模块类型才能启动 CPU。
默认情况下，CPU 的“期望组态和实际组态不匹配时启动”(Startup when expected and 
actual configurations do not match) 复线框是选中的。 这意味着即使预置组态和实际组态

不同，CPU 也将启动。

模块“就绪”的监视时间

上电后获得所有组态模块“就绪”消息所需的 长等待时间。 如果此监视时间结束后没有

任何一个模块向 CPU 发送“就绪”消息，则实际组态不同于预置组态。 CPU 基于“期望组

态和实际组态不匹配时启动”(Startup when expected and actual configurations do not 
match) 参数来响应这种情况。 
在此监视时间内，例如，可按任意顺序接通多层组态的各种电源或接通通过 DP 主站接口与 
CPU 相连的设备的电源。

参数传送到模块的监视时间

将参数“分配到”各个带参数模块的 长等待时间（从收到模块发出的“就绪”消息开始计

时）。 对于带 DP 主站接口的 CPU，也可使用此参数来指定 DP 从站的上电监视时间。 换言

之，在此时间内 DP 从站必须通电，并由 CPU（作为 DP 主站）分配参数。

如果监视时间结束之前还没有分配完所有模块/DP 从站的参数，则实际组态不同于预置组

态。 CPU 基于“期望组态和实际组态不匹配时启动”(Startup when expected and actual 
configurations do not match) 参数来响应这种情况。 
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仅适用于 S7-400 CPU 的启动参数 (S7-300, S7-400)

热启动时复位输出 (S7-300, S7-400)

热启动时复位输出

S7-400 CPU 将在热启动时复位输出（并由此复位输出 PIO 的过程映像）。

参见

热启动 (页 942)

通过操作员控制，可以在启动时禁用热启动 (S7-300, S7-400)

在启动时通过操作员控制（例如，编程设备）或通信作业（例如，来自 MPI 站）禁用热启动 
您可以选择为 S7-400 禁用“热启动”启动模式，否则将由编程设备操作或通信作业来触发。 
这样，只能在本地执行热启动。 
• 如果要将由操作员控制或通信作业触发的启动模式限制为暖启动（= 手动启动）或冷启

动，则选中此复选框。

• 如果未选中此复选框，则可能使用任何启动模式。

对于操作员控制或通信作业的热启动（= 手动热启动），将在以下情况下被触发：

• 未选中“禁用热启动...”(Disable hot restart ...) 复选框，且这一参数分配已传送到 CPU。
• 不存在阻止热启动的情况（电池正常，在 STOP 模式下不更改用户程序...）
• 在编程设备或其它设备中选择的热启动操作模式，将通过通信作业触发。

参见

热启动 (页 942)
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循环特性 (S7-300, S7-400)

循环特性设置 (S7-300, S7-400)

循环更新 OB1 过程映像

如果选中此选项，将循环更新 OB1 过程映像（默认设置）。 对于 S7-400-CPU，可通过这些

参数来停止更新 OB1。 

扫描循环监视时间

扫描循环监视时间的单位设为 ms。
如果循环时间超出扫描循环监视时间，CPU 将切换到“STOP”模式。 可通过编程组织块 OB 80 
来防止“STOP”。
扫描循环监视时间超时的可能原因包括：

• 通信过程

• 中断事件的累积

• CPU 程序错误

控制通信过程引起的循环负载

“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 参数可以限制通信过程占用的

时间，这不可避免地会延长循环时间。 通信过程示例包括：

• 将数据传送到另一个 CPU
• 块装载（由编程设备启动）

编程设备执行的测试功能几乎不受此参数的影响，但会显著延长循环时间。 可以在过程操

作中对测试功能的时间进行限制。

该参数的工作原理

CPU 的操作系统不断提供通信占总 CPU 工作性能的组态的百分比值（分时）。 如果通信不

需要分配的这些工作性能，则该工作性能可供其它过程使用。

对实际循环时间的影响

不存在额外的异步事件时，将按下面公式计算得出的因子延长 OB 1 循环时间。
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设置过程映像大小

对于具有可变过程映像大小的 CPU，可设置过程映像大小（以字节为单位）。 过程映像区

总是从输入或输出字节 0 开始。 
对于具有可变过程映像大小的 S7-300-CPU，编程时何时访问过程映像区时必须遵循一些特

殊的注意事项。 CPU 文档中介绍了这些特殊注意事项。

示例： 只有在循环控制点更新过程映像时，过程映像的可变设置才生效。 PII 仅更新为设置

的 PII 大小，并且仅将设置的 PIQ 区域输出到输出模块。 用户程序访问指定过程映像大小和

大过程映像大小之间的区域不会触发同步访问错误。 

参见

由通信引起的循环负载的示例 (页 978)

由通信引起的循环负载的示例 (S7-300, S7-400)
下面是通信如何影响循环负载的两个示例。

无额外异步事件时由通信引起的循环负载的示例

将因通信引起的循环负载设置为 50% 时，OB 1 循环时间可增加一倍。 
同时，OB 1 循环时间也受异步事件（如硬件中断或循环中断）的影响。 从统计观点来看，

OB1 循环内会发生更多异步事件，因为循环时间因通信而延长。 这样就进一步延长了 OB 1 
循环时间。 延长的时间取决于每个 OB 1 循环中发生的事件数以及事件处理时间长度。 

有额外异步事件时由通信引起的循环负载的示例

假如 CPU 始终有足够的通信作业要处理，纯 OB 1 循环时间为 500 ms 时，50% 的通信负载

会使实际循环时间高达 1000 ms。 与此同时，如果每隔 100 ms 执行一次处理时间为 20 ms 
的循环中断，在没有通信负载时该循环中断将使循环时间延长共 5 * 20 ms = 100 ms。 即，

实际循环时间将为 600 ms。由于循环中断也会中断通信，因此在 50% 的通信负载下，它会

使循环时间增加 10 * 20 ms。 即，此时的实际循环时间将达到 1200 ms，而不是 1000 ms。

说明

请检查在系统运行期间更改“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 参
数的值所产生的影响。

设置 小循环时间时必须考虑通信负载；否则，将发生时间错误。
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分布式 I/O 访问出错 (DAE) 时调用 OB 85 (S7-300, S7-400)

OB 85 调用的设置

可以更改 CPU 在系统更新过程映像时对 I/O 访问出错时的默认响应。

建议： 如果要激活发生 I/O 访问错误时调用 OB 85，请选择“仅限于到达和离开错误”(only 
for incoming and outgoing errors)选项，这样重复调用 OB 85 不会导致延长 CPU 循环时间。

在默认设置下，当发生 I/O 访问错误时，S7-300-CPU 既不会调用 OB 85，也不会在诊断缓冲

区中录入一个条目。 

保持特性 (S7-300, S7-400)

位存储器、定时器和计数器的保持性设置 (S7-300, S7-400)
可使用保持性参数来指定在发生电源故障或从“STOP”模式切换到“RUN”模式之后需要保留的

存储区。

存储器字节数从 MB 0 开始

输入从存储器字节 0 开始的保持性存储器字节数。

示例

如果输入“2”，则存储器字节 MB 0 和 MB 1 具有保持性。

从 T0 开始的 S7 定时器数目

输入从 T0 开始的保持性 S7 定时器 (T) 数目。

每个 S7 定时器占用 2 个字节。

示例

如果输入“2”，则 S7 定时器 T0 和 T1 具有保持性。

从 C0 开始的 S7 计数器数目

输入从 C 0 开始的保持性 S7 计数器 (C) 数目。
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示例

如果输入“2”，则 S7 计数器 C 0 和 C 1 具有保持性。

数据块的保持性设置 (S7-300, S7-400)

功能

在保持性属性中，可指定即使 CPU 的备用存储器中没有备用电池时，在发生电源故障后或 
CPU 从“STOP”切换到“RUN”模式之后应保留 CPU 的哪些存储区。 是否可以组态保持性区域，

以及如果可以组态那么组态区域的数目也都取决于 CPU。
如果安装了备用电池，则可以始终保留数据块。

保持性区域（仅针对无备用电池或 MMC 卡的 S7-300）
保持性区域是数据块的数据区。

如果要使 CPU 工作存储器中的数据区具有保持性，请输入：

• DB 编号

需要保留的数据块的编号。

• 字节地址（即起始地址，数据字节以字节为单位）

需要保留的数据块的字节地址。

• 字节数

从该字节地址开始要保留的数据字节的数目。 例如，如果输入“1”，则数据字节“0”具有保

持性。

可能的中断设置 (S7-300, S7-400)

硬件中断的设置 (S7-300, S7-400)

硬件中断

所选的优先级越高，处理相关硬件中断的优先级就越高。 优先级“0”表示取消选定中断 OB。
不能更改 S7-300 CPU 中的默认优先级。

如果 CPU 支持过程映像分区，则可为硬件中断分配过程映像分区。 开始执行硬件中断 OB 时，

将更新分配的过程映像分区，这样该 OB 可以使用当前过程值。 如果设置为“---”，则不分配

过程映像。
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参见

硬件中断组织块（OB 40 至 OB 47） (页 1070)

延时中断设置 (S7-300, S7-400)

延时中断  
延时中断 OB 可以延时部分用户程序的执行。

选择的优先级越高，对应执行的延时中断的优先级也就越高。 优先级“0”表示取消选定中断 
OB。不能更改 S7-300 CPU 中的默认优先级。

如果 CPU 支持过程映像分区，则可为延时中断分配过程映像分区。 开始执行硬件中断 OB 时，

将更新分配的过程映像分区，这样该 OB 可以使用当前过程值。 如果设置为“---”，则不分配

过程映像。

使用以下指令来处理延时中断：

• SRT_DINT 启动延时中断

• CAN_DINT 取消延时中断

• QRY_DINT 查询延时中断的状态

参见

延时中断组织块（OB 20 至 OB 23） (页 1066)

异步错误中断设置 (S7-300, S7-400)

异步错误中断

不能更改 S7-300 CPU 中的默认优先级。

可以更改异步错误 OB 的优先级，这样即使出现下列情况 CPU 也会保持在“RUN”模式：

• 异步错误发生累积并全部都触发相同的中断 OB（例如，诊断中断，调用 OB 82）。

• 另外还发生另一个异步事件，触发了另一个中断 OB（例如，程序执行错误，调用 OB 
85）。

• 只应发出一个报警（例如，在发生站故障的情况下，对于发生故障的那个站）。 无需过

程响应。 在这种情况下，可为 OB 86 分配一个较低的优先级，以便不增加对其它中断的

响应时间。
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为何需要更改优先级的示例

截断字符串会导致信号电缆对每个受影响的信号模块触发一个诊断中断（调用 OB 82），该

事件会立即写入 OB 82 的启动信息缓冲区。

这样调用另一个异步错误 OB 的事件（例如程序执行错误，OB 85）不会导致 CPU 进入“STOP”
模式，这时应该，比方说，为 OB 85 分配一个较  OB 82 高的优先级。

参见

电源错误组织块 (OB 81) (页 1085)
诊断中断 OB (OB 82) (页 1088)
插入/删除模块中断组织块 (OB 83) (页 1091)
CPU 硬件故障组织块 (OB 84) (页 1096)
优先等级错误组织块 (OB 85) (页 1098)
机架故障组织块 (OB 86) (页 1103)
通讯错误组织块 (OB 87) (页 1111)

日时钟中断设置 (S7-300, S7-400)

优先级  
日时钟中断优先级决定了中断 OB 的中断特性。 对于 S7-300，目前不能更改优先级。

激活

如果发生重启时应启动日时钟中断 OB，请选中此 OB 的复选框。 或者，可在 ACT_TINT 指
令中使用 OB_NR 参数在用户程序中激活日时钟中断。 

执行

选择执行中断的频率。 
时间间隔可以从每分钟到每年。

这些时间间隔与起始日期和时间设置有关。

说明

当执行频率为月底时，起始日期是哪天无关紧要（总是当月 后一天）。
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启动时间

输入首次执行中断的日期和时间。

示例

起始日期 日时钟

30.03.2006 10:15

根据“执行”(Execution)参数，CPU 将在指定时间间隔产生其它日时钟中断。 启动时间总是

与 CPU 的时基相关。

说明

如果选择“每月”(monthly)执行，则起始日期不能是 29 日、30 日或 31 日，因为在 2 月底

不会发生日时钟中断。 
应选择“月底”(End of month)执行！ 在这种情况下，起始日期是哪天无关紧要（总是当月

后一天！）。

过程映像分区

如果 CPU 支持过程映像分区，则可为日时钟中断分配过程映像分区。 在中断 OB 开始执行时，

更新分配的过程映像分区，这样该 OB 可以使用当前过程值。 如果设置为“---”，则不分配过

程映像分区。

特殊情况： 组态的一次性启动时间是过去的时间

存在以下组态：

• 执行： 单次

• 激活： 执行

• 起始日期/时间： 是过去的日期/时间（基于 CPU 实时时钟）

CPU 的特性： 在冷启动或暖启动之后，操作系统 调用一次相应的日时钟中断 OB。

参见

时间中断组织块（OB 10 至 OB 17） (页 1062)
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设置时间中断 (S7-300, S7-400)
循环中断是一个周期性信号，可导致自动调用循环中断 OB。下面介绍了可用的设置。

优先级

优先级用于确定中断 OB 的中断特性。在 S7-300 CPU 中，无法更改优先级。

执行

输入执行循环中断 OB 的时间间隔（显示单位，例如，毫秒）

当操作模式从“STOP”切换为“RUN”时，时间循环开始。

相位偏移

如果可以调整相位偏移： 输入循环中断实际执行时应该延迟的时间（单位：毫秒 (ms)）。

说明

相位偏移在多个循环中断处于激活状态的情况下有意义。 如果不设置相位偏移，则将同时

调用循环中断，并根据优先级来连续执行这些循环中断。

通过相位偏移，可让各个循环中断在整个循环时间内分散执行。

单位

请参见参数“执行”(Execution) 和“相位偏移”(Phase offset)。 这种转换仅在支持循环中断微

秒级设置的特殊 CPU 上提供。

过程映像分区

如果 CPU 支持过程映像分区，则可为循环中断分配过程映像分区。 在循环中断 OB 开始执

行时，更新分配的过程映像分区，这样该 OB 可以使用当前过程值。 如果设置为“---”，则不

分配过程映像。

参见

循环中断组织块（OB 30 至 OB 38） (页 1067)
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DPV1 中断设置 (S7-300, S7-400)

DPV1 中断

可以通过 DPV1 从站来启动中断，以确保由主站 CPU 处理触发中断的事件。 甚至在 STOP 模
式下，也会在 CPU 中对中断数据进行评估（更新诊断缓冲区和模块状态）。 但在“STOP”模
式下，不会执行 OB。 
除了通常的 SIMATIC 中断（如 ET 200M 的诊断中断）之外，还支持状态中断、更新中断和

特定厂商的中断等。

参见

状态中断 OB (OB 55) (页 1072)
更新中断 OB (OB 56) (页 1075)
制造商特定报警的 OB (OB 57) (页 1078)

设置同步模式中断 (S7-300, S7-400)

同步模式模式中断的属性   
通过等长时钟周期来同步执行同步模式中断 OB。

DP 主站系统编号

选择要将 DP 从站分配给中断 OB 的 DP 主站系统。然后将这些 DP 从站的输入和输出与等长

时钟周期和中断 OB 中的用户程序进行同步。

过程映像分区

在此处输入中断 OB 应访问的过程映像分区的编号。 将通过过程映像分区让分布式 I/O 更新

与等长时钟周期同步。

必须使用指令“SYNC_PI”和“SYNC_PO”，在同步循环中断 OB 中更新分配的过程映像分区。 
“SYNC_PI”指令将更新输入过程映像分区，而“SYNC_PO”指令将更新输出过程映像分区。

如果为不同的过程映像分区分配分布式 I/O 的地址，则必须输入以逗号分隔的过程映像分区

的编号（如 1,2,3）。
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延时时间

延时时间是全局控制报文与 OB 61（或 OB 62 至 OB 64）启动之间的时间间隔。 在该时间内，

DP 主站执行与 DP 从站之间的循环数据交换。 
如果延时时间为 0，则 OB 6x 启动全局控制报文。 在这种情况下，很可能在 OB 启动时通过

“SYNC_PI”访问等时 I/O 会失败，因为此 I/O 数据不存在。 
如果延时时间大于默认值，则 OB 运行时间将被“放弃”，因为可能早些时候已访问过该时

钟同步 I/O。 

参见

同步循环中断 OB（OB 61 至 OB 64） (页 1080)
恒定和等时模式 (页 3638)

日时钟功能 (S7-300, S7-400)

日时钟功能的基本原理 (S7-300, S7-400)
所有 S7-300/400 CPU 都配有一个实时时钟或软件时钟。 在自动化系统中，时钟可充当日时

钟主站和带外部同步的从站。 这样就可以使用日时钟中断和运行时间定时器。

日时钟格式

该时钟显示的日时钟 小精度值始终为 1 秒且日期包含星期。 某些 CPU 还可显示毫秒。 

设置和读取日时钟 (S7-300, S7-400)

设置日时钟

可使用以下指令来设置和启动 CPU 时钟的时间和日期：

• "SET_CLK"
• "SET_CLKS"，当这在 CPU 中可用时

说明

要避免 HMI 系统中的日时钟显示差异，请将 CPU 设置为标准时间或使用中央日时钟同步。
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读取日时钟

可使用指令“READ_CLK”或在编程设备中通过菜单命令读取 CPU 的当前日期和时间。

时间同步 SIMATIC 过程 (S7-300, S7-400)

参考

以下参数组中接口属性的参数分配：

• 对于 CPU：“属性 > 常规 > 时间”(Properties > General > Time) 
• 对于 DP 接口：“属性 > 常规 > DP 接口 > 时间同步”(Properties > General > DP interface 

> Time synchronization)。

SIMATIC 过程

在 SIMATIC 过程中，可基于 MMS 日期时间报文（MMS，制造报文规范）设置日期时间。

MMS 时间日期报文来自 SIMATIC 时间日期变送器或者组态为时间主站的 CPU。 
通过 CP，日期时间消息由本地 CPU 接收，或通过 LAN 进行发送。此时，可设置 CP 是否转

发所接收到的日期时间。

与 NTP 方式不同，SIMATIC 模式的精度更高。
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时钟参数

通过时钟参数，可以进行以下设置：

• 同步类型

可以在内部 (PLC) 和外部 (MPI) 设置 CPU 的同步属性。

如果将同步模式设置为“作为主站”(As master)，随后就可以选择自动同步的时间间隔。 
如果网络中的一个时钟有多个模块，则需要指定哪个 CPU 充当主站，哪个 CPU 充当从站，

以便进行时间同步。只能有一个时间主站。 
• 时间间隔

时间间隔定义了两次时间查询间的间隔时间。

• 修正因子

修正因子用于 CPU 更正 24 小时时间段内时钟的变化。

可输入以 ms 为单位的正值或负值。

示例：如果在 24 小时内时钟丢失了 4 秒，则必须输入“+4000 ms”的修正因子。 

用于同步时间的指令

为保证时间在网络的所有模块中都保持一致，将由系统程序按固定的可组态时间间隔对从站

时间进行更新。指令“SNC_RTCB”可将时间和日期从时间主站传送到时间从站，而无需考虑所

组态的时间间隔。

NTP 模式中的日时钟同步 (S7-300, S7-400)

参考

在“属性 > 常规 > PROFINET 接口 > 时间同步”(Properties > General > PROFINET interface > 
Time synchronization) 参数组中，指定接口属性的参数。 选择“通过 NTP 服务器启用时间

同步”(Enable time synchronization via NTP server) 选项。 

NTP 模式 网络 时间 协议

在 NTP 模式中，设备按固定时间间隔将时间查询（以客户端模式）发送到子网 (LAN) 中的 
NTP 服务器。 根据服务器的响应，计算 可靠和 准确的时间，并同步站上的时间。

这种模式的优点是它能够实现跨子网的时间同步。

需要组态 多四个 NTP 服务器的 IP 地址。 更新间隔用于定义两次时间查询之间的时间间隔

（单位：秒）。 时间间隔的取值范围在 10 秒到一天之间。
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在 NTP 模式中，通常会传送 UTC（Universal Time Coordinated，世界标准时间）；对应于 
GMT（Greenwich Mean Time，格林威治标准时间）。 

NTP 模式中的时间同步参数

通过时钟参数，可以进行以下设置：

• 通过 NTP 服务器启用时间同步

如果要使用 NTP 同步模式同步内部时钟，则选中此复选框。

• 服务器 1-4
需要组态 多四个 NTP 服务器的 IP 地址。

• 更新间隔

更新间隔定义两次时间查询之间的时间间隔。

使用运行时间定时器  (S7-300, S7-400)

定义

运行时间定时器对连接设备的运行小时数或 CPU 的总运行时间进行计数。 一个 CPU 可有

多 8 个运行时间定时器。 编号从 0 开始。

在“STOP”模式下，运行时间定时器停止运行。 即使在存储器复位之后，该计数器的值也将保

留。 在“暖启动”期间，必须通过用户程序来重启运行时间定时器。 

编程运行时间定时器 
可以使用以下指令设定运行时间定时器：

• 使用指令“SET_RTM”，可以将运行时间定时器设置为起始值。

• 使用指令“CTRL_RTM”，可以启动或停止运行时间定时器。

• 使用指令“READ_RTM”，可以读取当前运行小时数和计数器状态（“已停止”或“正在计

数”）。

使用时钟位存储器 (S7-300, S7-400)

时钟存储器

时钟存储器是按 1:1 占空比周期性改变二进制状态的位存储器。

分配时钟存储器参数时，需要指定要用作时钟存储器字节的 CPU 存储器字节。
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优点

例如，可以使用时钟存储器来激活闪烁指示灯或启动周期性的重复操作（如记录实际值）。

可用的频率

为时钟位存储器字节的每一位分配一个频率。下表列出了分配情况：

时钟存储器字节

的位

7 6 5 4 3 2 1 0

周期 (s) 2.0 1.6 1.0 0.8 0.5 0,4 0.2 0.1
频率 (Hz) 0.5 0.625 1 1.25 2 2.5 5 10

说明

时钟存储器的运行与 CPU 周期不同步，即，时钟存储器的状态在一个较长的周期内可以改

变多次。

所选的存储器字节不能用于存储中间数据。 

Web 设置 (S7-300, S7-400)
在此参数组中，可以选择：

• CPU Web 服务器启动

• 装载文本的语言（例如，语言相关的文本为诊断缓冲区条目和报警）。

在此模块上激活 Web 服务器

如果选中此复选框，则在装载组态数据之后启动 CPU 的 Web 服务器，并可通过 Web 浏览器

从 CPU 读取信息。 
其它设置与所示 Web 页面的更新有关。 可以根据需要设置更新时间。

仅允许通过 HTTPS 访问

启用该单选按钮，将 Web 页面从 Web 服务器加密传送到 Web 浏览器。 

说明

仅当在 CPU 中设置了该时间时，才可通过 HTTPS 进行访问。
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选择语言

选择将语言相关文本装载到 CPU 时的国家语言。 可用的语言数目取决于 CPU。 

显示和选择特定的 CPU 语言

该显示列出了可为通过 Web 访问 CPU 的语言设置。 对于指定的 CPU，可为“Web 服务器语

言”(web server language) 选项指定多种项目语言。 将诊断缓冲区条目的文本和事件文本以

指定语言装载到 CPU 中。 运行期间，Web 浏览器上显示的信息文本也使用同样的语言。 
如果在运行期间在 Web 浏览器中选择了先前未装载的语言，则将以十六进制形式显示诊断

缓冲区条目和事件文本。 
请注意，每种语言都对 CPU 存储空间有要求。

用户管理

可以通过 Web 浏览器定义可访问 CPU 的用户，并为其指定用户权限和密码。

也可以为不使用密码 ("everybody") 登录 Web 浏览器的默认用户定义权限。 

监视表

可以通过 Web 浏览器为所定义监视表指定用户访问权。 从下拉列表中选择当前表，并在第

二列中的下拉框中指定访问权为只读或者写访问。

消息的显示类别

所选的消息显示类随后将在 CPU 的 Web 页面中显示。 
通过只选择实际需要的显示类，可以减少 Web SDB 所占用的内存。

在巡视窗口的“系统诊断”(System diagnostics) 下的“消息属性”(Message attributes) CPU 属
性中，设置显示类。

用户定义的 Web 页面

通过“用户自定义的 Web 页面”模块，可以将自己的 Web 页面加载到 CPU，并通过 Web 浏
览器访问自己的 Web 应用程序。 
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参见

有关 Web 服务器的信息 (页 1567)
创建并加载用户页面 (页 1581)

预留通信资源 (S7-300, S7-400)

分配连接资源

每个通信连接在通信连接时间内都要占用 S7 CPU 的一个连接资源作为管理单元。 如技术规

范列表所示，每个 S7 CPU 都提供了一定数目的连接资源，这些连接资源分配给各种通信服务

（编程设备/操作员面板通信、S7 通信或 S7 基本通信）。 

按时间顺序分配连接资源

通信服务登录时，将按照登录顺序来分配连接资源。 

手动分配通信资源

为了避免完全依据通信服务的请求时间顺序来分配连接资源，可为以下服务预留连接资源：

• 编程设备通信和操作员面板通信

• S7 基本通信

默认情况下，将为编程设备通信和操作员面板通信预留至少一个连接资源。不能使用比该值

更小的数值。 
其它通信服务即使提前建立连接，也不能占用此连接资源（例如，使用扩展指令“PUT”和“GET”
执行的 S7 通信）。 将为这些连接分配其它可用的连接资源，即没有为某种服务专门预留的

连接资源。 

有关 大连接资源数目和已占用连接资源的信息

CPU 属性显示下列有关预留连接资源的附加信息（只读）：

• S7 通信已占用的资源数。 例如，这些资源用于从另一个 CPU 到这个 CPU 的单向 S7 连接，

或用于双向 S7 连接。 在网络视图中已对这些连接进行组态。

• 此 CPU 连接资源的 大数目。
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测试、调试和路由 (S7-300, S7-400)

测试、调试和路由

如果要定期使用 PG 功能通过此接口进行调试和测试，则选中该复选框。 
如果选择“测试、调试和路由”(Test, commissioning, routing) 选项，接口会成为 PROFIBUS 
上的活动设备（换句话说，接口包含在 PROFIBUS 的令牌循环中）。 然后即可实现下列功能：

• 编程（例如装载）

• 测试（状态/修改）

• S7 路由（智能从站作为网关）

这样会延长令牌循环时间。 在对时间要求严格的应用环境中，以及在不需要 S7 路由和客户

机功能进行通信的情况下，请不要启用此选项。 
如果不选中“测试、调试和路由”(Test, commissioning, routing) 复选框，接口将仅用作通信

服务的服务器。 
服务器功能意味着，只有伙伴（例如 PG、OP 或自动化系统）才可以发起通信。 不启用“测

试、调试、路由”选项时请注意下列特性： 
• 不能进行 S7 路由

• 虽然可以进行编程和测试，但速度很慢（不会延长总线令牌循环时间）

激活和取消激活 SNMP (S7-300, S7-400)
多种服务和工具采用网络管理协议 SNMP (Simple Network Management Protocol) 对网络拓

扑进行监视和诊断。在 SNMP 中，采用传输协议 UDP。SNMP 包含两个角色：SNMP 管理器

（客户端）和 SNMP 代理（服务器）。 
• SNMP 管理器用于对网络节点进行监视。 
• SNMP 客户端则收集各个网络节点的各种网络特定信息，并以结构化的形式存储在 MIB 

(Management Information Base) 中。多种服务和工具（作为 SNMP 管理器）以这些数据

为基础执行详细的网络诊断。

SNMP 还适用于 PROFINET IO 系统，用于管理网络基础设施以及 IO 控制器和 IO 设备。

说明

如果取消激活设备的 SNMP 功能，则无法使用各种网络拓扑诊断选项（例如，使用 PRONETA 
工具）。

示例：对于在线-离线拓扑比较，TIA Portal 确定实际连接的端口并将 SNMP 用于此功能。 
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要求

• 具有 PROFINET 接口的 S7-300 CPU 
• 固件版本大于等于 V3.2.18 
• CPU 的在线和离线固件版本相同。 

注意

CPU 在某些情况下无法启动

如果已组态固件版本 V3.2.18 及更高版本的 S7-300 CPU 并已下载组态，而实际 CPU 固件

版本小于或等于 V3.2，则 CPU 将无法启动。诊断缓冲区中的错误消息表明 PROFINET 接口

的参数分配存在问题。 
原因：CPU 无法解析 TIA Portal 生成的 SNMP 参数数据记录。只有固件版本 V3.2.18 及更

高版本的 CPU 支持该功能。 
解决方法：确保已组态 CPU 的固件版本与实际存在的 CPU 的固件版本相同。必要时，用硬

件目录中固件版本为 3.2 的 CPU 替换已组态的 CPU。  

组态 SNMP
对于满足上述要求的 S7-300 CPU，可以在 CPU 属性中更改以下 SNMP 设置：

• 激活 SNMP（默认设置：已取消激活）

相关设置，请参见 CPU 属性的“SNMP”区域。

使用数据记录组态 SNMP
还可以选择使用 0xB071 数据记录重新组态 SNMP。
相关要求和操作步骤，请参见 S7-300 产品信息 (https://
support.industry.siemens.com/cs/zh/view/109764625)。

系统诊断设置 (S7-300, S7-400)
诊断系统可记录、评估和报告自动化系统内的错误。 

错误示例

• CPU 程序错误

• 模块故障

• 传感器和执行器断线
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报告进入 STOP 模式的原因

选中此复选框以在显示设备（编程设备或操作员面板）上显示 CPU 切换到“STOP”模式的原因。

同时在诊断缓冲区中输入报警。

由 ALARM 扩展指令应答而触发的报警

此参数与用于过程控制系统的 CPU 相关。 启用此功能后，扩展指令“ALARM”、“ALARM_8”和
“ALARM_8P”（SFB 33 至 35）仅在对前一个信号变化（即前一个到达的报警）应答的情况下

才会继续报告信号变化。 这样可以避免累计无法处理的报警。

保护等级设置选项 (S7-300, S7-400)

保护等级     
本节介绍如何使用 S7 CPU 的各个保护等级以及 S7 CPU 的类型对参数分配和相应保护等级

使用的影响。

默认特性 
在默认保护等级中，不进行密码分配。 这一保护等级意味着“无保护”。 
只有选择了“可使用密码删除”选项时，才可提供密码。 如果在用户程序中使用“PROTECT”
指令对 CPU 进行写保护，则可以通过该选项访问 RUN 模式下的 CPU。 

说明

如果 CPU 的默认保护等级有效且 CPU 支持指令“PROTECT”，则可通过这个指令切换默认保护

等级“无保护”(No protection) 和“写保护”(Write protection) 保护等级。

其它密码保护的保护等级

以下保护等级需要使用密码：

• 写保护： 在这个保护等级中，如果未输入正确密码，则只能进行只读访问，而不管按键

开关设置如何。 若要启用此保护等级，需要使用一个密码。

• 读/写保护： 在这个保护等级中，如果未输入正确密码，则不能进行读/写访问，而不管按

键开关设置如何。 只有分配密码后，才能选择该保护级别。

如果在何种保护等级设置中，密码都已知，则可能具有读和写访问权。 
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操作期间受密码保护的模块的行为

CPU 保护在将设置下载到 CPU 之后生效。

在执行在线功能之前，检查所需的权限，必要时将提示用户输入密码。 
示例： 已经为模块设置了保护等级，用户想要执行“修改变量”(Modify tags) 功能。 这需要

写访问权限；因此，必须输入分配的密码才能执行该功能。 
受密码保护的功能在任何时刻都只能由一个 PG/PC 执行。 其它 PG/PC 无法使用该密码登录。 
保护数据的访问授权在在线连接时间内有效，或在通过“在线 > 删除访问权限”(Online > 
Delete access rights) 手动取消访问授权之前保持有效。

说明

用户不能限制过程控制、监视以及通信功能。 例如，不能通过密码来锁定“设置日时钟/日
期”(Set time of day/date)功能。 

测试模式和过程模式 (S7-300, S7-400)

简介

对于某些 CPU 型号，可以设置程序测试模式。

在过程操作中，将对程序状态或监视/修改变量等测试功能进行限制，以便不超过设置的允

许循环时间。 无法执行使用断点和分步程序执行进行的测试。 
在测试操作中，可使用通过 PG/PC 执行的所有测试功能，即使这些功能会显著增加循环时

间。 
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可能的操作特性设置  
可在巡视窗口中的“属性 > 模式”(Properties > Mode)下面来设置以下程序状态测试模式：

• 测试模式

所有测试功能可以没有限制地加以使用。 CPU 循环时间可能会显著延长，例如，每次运

行指令时都将检查程序循环中的指令状态。

• 过程模式

为确保循环时间负载尽可能低，将对程序状态测试功能进行限制： 
– 例如，不允许有调用条件。

– 某程序循环的状态显示停止在返回点。

– 无法使用“保持”(HOLD)和分步程序执行测试功能。

说明

如果 CPU 处于测试操作中，则必须确保 CPU 和过程可处理显著的循环时间增加。 

通过“过程操作”(process operation)选项，用户可以防止在程序编辑器中对调用环境做出更

改。

紧凑型 CPU 的参数 (S7-300, S7-400)

“计数”功能 (S7-300, S7-400)

计数的属性 (S7-300, S7-400)

说明 
如果在网络视图或设备视图中选择了集成有计数和测量功能的 CPU，则可以对巡视窗口的“属

性 > 常规 > 计数”(Properties > General > Count) 下列出的每个通道都组态计数功能。 
如果将通道 0 或通道 1 用作计数通道，则不能再使用“定位”技术。

说明

可以用作计数通道的通道数目取决于所使用的 CPU 的类型。

在“操作模式”选择框中，可以确定 CPU 对每个通道使用的计数方式。 对此，有各种不同

的选项。 默认为“未组态”(not configured)。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 997



参见

有关 CPU 工艺功能的文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/
12429336/0/zh)

中断选择 (S7-300, S7-400)
可以为“计数”功能选择多种中断方式。

要求

• 已选择 CPU。
• 中断选择位于“属性 > 常规 > 计数 > 中断选择”(Properties > General > Counting > 

Interrupt selection) 中。

中断选择（基本参数）

在“选择中断”(Select interrupt) 下拉列表中，选择 CPU 应该触发的中断。 共有以下几个选

项：

• 无

• 诊断

• 过程

• 诊断和硬件

默认选择为“无”(None)。
根据所设置的操作模式，选择要用于触发硬件中断的事件。

计数

可以触发硬件中断的事件：

• 硬件门打开（软件门打开）

• 硬件门关闭（软件门打开）

• 到达（激活）比较器时

• 出现计数脉冲时

• 溢出（超过计数上限时）

• 下溢（低于计数下限时）
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频率测量

可以触发硬件中断的事件：

• 硬件门打开（软件门打开）

• 硬件门关闭（软件门打开）

• 测量结束

• 超出上限

• 低于下限

脉冲宽度调制

可以触发硬件中断的事件：

• 硬件门打开（软件门打开）

特定通道的参数 (S7-300, S7-400)

概述

可在“属性 > 常规 > 计数 > 通道 0（… 通道 n）”(Properties > General > Counting > Channel 
0 (... Channel n)) 下设置所有的通道特定的参数。 对于该操作模式，共有六种选项： “未组

态”(Not configured)、“连续计数”(Count continuously)、“一次计数”(Count once)、“循

环计数”(Count periodically)、“测量频率”(Measure frequency) 和“脉冲宽度调制”(Pulse-
width modulation)。
“未组态”被设置为默认值。

计数 (S7-300, S7-400)

计数的运行参数 (S7-300, S7-400)

主计数方向

在“一次计数”(Count once) 和“循环计数”(Count periodically) 运行方式下，您可以从“主

计数方向”(Main count direction) 下拉列表中指定是否希望计数器使用主计数方向，以及如

果使用主计数方向，该方向为向上还是向下。默认选择为“无”(None)。
在“连续计数”(Count continuously) 操作模式下，将不显示“主计数方向”(Main counting 
direction) 下拉列表。
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门功能

在“门功能”(Gate function) 下拉列表中，您可以选择关闭门时是要取消计数操作还是中断

计数操作。

如果您在此处选择“取消计数”(Cancel count)，在将门关闭并重新打开后，将使用装载的值

重新开始计数。 如果您在此处选择“停止计数”(Stop count)，在将门关闭并重新打开后，将

使用上次的实际计数器值重新开始计数。

默认选择为“取消计数”(Cancel count) 。

初始值/结束值

在“初始值/结束值”(Initial value / End value) 输入域中，为各个计数限制输入一个值（取决

于各下拉列表中选择的主计数方向）。

主计数方向与此输入的关联性如下：

• 如果主计数方向为向上，请在此处输入结束值。

• 如果主计数方向为向下，请在此处输入初始值。

如果尚未选择主计数方向，则不显示此输入域。

默认设置始终为值“2147483647”（仅在您已选择主计数方向时可见）。

比较值

在“比较值”(Comparison value) 输入域中，输入分配给数字量输出、比较器状态位 STS_CMP 
和硬件中断的值。 将计数值与比较值比较。 根据该比较结果，可以设置输出和比较器状态位 
STS_CMP，并能够在“已达到比较值”时生成硬件中断。

在输出组中，自定义如何根据计数器值对输出进行实际设置。

默认的比较值为“0”。

滞后

在输入域“滞后”(Hysteresis) 中，输入滞后范围 0 到 255（0 和 1 表示： 滞后已关闭)。
编码器可能停止在某个位置，并随后在该位置上下“摆动”。 因此，计数器值会在某特定

值周围波动。 因此，关联的输出将根据这些波动节奏的指示打开/关闭，如果，例如比较值

位于此波动范围内。 为了防止切换操作导致小的波动，CPU 将提供可组态的滞后。 
您可以通过用户程序在当前操作中修改此滞后。

滞后将影响输出和比较器状态位 STS_CMP、溢出 STS_OFLW、下溢 STS_UFLW 和零相交 
STS_ZP。
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默认为“0”。

时基

您可以指定 大计数频率为 1 kHz 时，是以 125 ns 为单位测量周期还是以 1 μs 为单位测量

周期。 如果 大计数频率大于 1 kHz，则将不测量周期。 您 高可以测量 大计数频率为 
1 kHz 的计数信号的周期。

在 大计数频率为 1 kHz 时，将始终测量两个连续计数沿之间的时间。

时基为 1 μs 时，可以测量的周期 大为 4294 s（71 min，34 s），时基为 125 ns 时，可以

测量的周期 大为 178 ms（2 min，58 s）。

如果计数沿在时间上相隔甚远，则由于未考虑溢出，测量出的周期将是不正确的。

输入 0（计数） (S7-300, S7-400)

信号计算

在“信号计算”(Signal evaluation) 下拉列表中，选择已连接的编码器要传输的信号。 可以从

以下选项中选择：

• 脉冲和方向

• 旋转编码器单元组

• 双相转动编码器

• 四相转动编码器

默认设置为“脉冲/方向”(Pulse / direction)。

硬件门

通过选中或取消选中“硬件门”(HW gate) 复选框，可以选择是否要使用硬件门。

默认情况下，不选中此复选框。

反转计数方向

通过选中或取消选中“反向计数”(Count direction inverted) 复选框，可以选择是否反向计数。

默认情况下，不选中此复选框。
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输出（计数） (S7-300, S7-400)

输出功能流程

“输出功能流程”(Output function course) 下拉列表具有以下选项供您选择：

• 不比较

该输出与正常输出的切换方式相同。

SFB 输入参数 CTRL_DO 和 SET_DO 处于未激活状态。

状态位 STS_DO 和 STS_CMP（IDB 中的状态比较器）保持复位状态。

• 当计数大于等于比较值时置位

当计数器值达到比较值时，输出置位。 只要计数器值大于/等于比较值，输出就保持置位

状态。

• 当计数小于等于比较值时置位

当计数器值达到比较值时，输出置位。 只要计数器值小于/等于比较值时，就保持置位。

• 等于比较值时的脉冲

可以指定一个脉冲周期，使其适应您当前使用的执行器。 当计数器值达到比较值时，将

以指定的脉冲周期置位输出。 如果您组态了主计数方向，则仅在计数器值达到主计数方

向的比较值时才置位输出。

默认为“不比较”(No comparison)。

脉冲周期

如果在“输出功能流程”(Output function course) 下拉列表中选择了选项“比较值处的脉

冲”(Pulse when comparison value is reached)，则必须在“脉冲周期”(Pulse period) 输入域

中输入输出信号的脉冲周期（以 ms 为单位）。 大长度为 510 ms。您仅可以输入偶数值。

脉冲周期始于各数字量输出置位的时间。 脉冲周期的误差小于 2 ms。
如果您输入 0 ms 作为脉冲周期，则输出将保持置位状态,直到比较条件不再适用。

默认为“0 ms”。

说明

当达到比较值时，STS_CMP“比较器状态”与输出一起置位。
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大频率 (S7-300, S7-400)

计数信号/硬件门

在此下拉列表中，您能设置固定间隔的轨迹 A/脉冲、轨迹 B/方向和硬件门信号的 大计数

频率。 大值取决于所使用的 CPU：

CPU 值范围 默认选择

CPU 312C 10、5、2、1 kHz 10 kHz
CPU 313C
CPU 313C-2 DP
CPU 313C-2 PtP

30、10、5、2、1 kHz 30 kHz

CPU 314C-2 DP
CPU 314C-2 PN/DP
CPU 314C-2 PtP

60、30、10、5、2、1 kHz 60 kHz

如果您的 CPU 不支持这种功能，则该下拉列表将不可用并显示为灰色。

锁存器

在此下拉列表中，您能为固定间隔的锁存器信号设置 大计数频率。  大值取决于所使用的 
CPU：

CPU 值范围 默认选择

CPU 312C 10、5、2、1 kHz 10 kHz
CPU 313C
CPU 313C-2 DP
CPU 313C-2 PtP

30、10、5、2、1 kHz 10 kHz

CPU 314C-2 DP
CPU 314C-2 PN/DP
CPU 314C-2 PtP

60、30、10、5、2、1 kHz 10 kHz

如果您的 CPU 不支持这种功能，则该下拉列表将不可用并显示为灰色。
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硬件中断的触发（计数） (S7-300, S7-400)

说明

选中相应按钮时，对应的事件将触发硬件中断。 以下事件可以触发硬件中断：

• 硬件门打开（软件门打开）

• 硬件门关闭（软件门打开）

• 到达（激活）比较器时

• 出现计数脉冲时

• 溢出（超过计数上限时）

• 下溢（低于计数下限时）

必须在 Basic Parameters（基本参数) 标签中启用此选项，以确保 CPU 生成硬件中断。

默认情况下不选择任何选项。

在每个计数沿触发硬件中断，将导致计数频率较高时 CPU 的高利用率。 如果“计数”子模

块中的硬件中断发生速度比硬件中断 OB（OB 40）中的处理速度快，则将产生诊断“硬件

中断丢失”(Hardware interrupt lost)（假设启用了中断诊断）。

分配输入数据 (S7-300, S7-400)

分配输入数据

您可以选择 大计数频率为 1 kHz 时，“计数”子模块的输入数据（I 数据) 中可以读取计数

值还是可以读取周期。 如果 大计数频率大于 1 kHz，则仅能读取“计数值”。

您 高可以测量 大计数频率为 1 kHz 的计数信号的周期。

在 大计数频率为 1 kHz 时，将始终测量两个连续计数沿之间的时间。如果 大计数频率大

于 1 kHz，则将不测量周期且值为 0。
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频率测量 (S7-300, S7-400)

测量频率 (S7-300, S7-400)

说明 
在此操作模式下，CPU 以默认的时间间隔（集成时间）对接收的脉冲进行计数，并通过脉冲

数和集成时间来计算频率。

计算得到的频率值的单位是“mHz”。

频率测量的运行参数 (S7-300, S7-400)

说明

在此运行方式下，CPU 对其在组态的集成时间内接收的脉冲进行计数。

在此集成时间内执行测量。 在集成时间结束后将更新测量值。

如果在集成时间内未出现一个上升沿，则将返回值 0 或平均值（取决于参数分配）作为测量

值。

集成时间

在“集成时间”(Integration time) 输入域中，输入介于 10 ms 和 10000 ms 之间的集成时间。

默认为“100 ms”。
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下限和上限

在“下限”(Low limit) 和“上限”(High limit) 输入域中，分别输入集成时间过后确定的频率要

与之比较的值。 以下是限值监视的允许范围（取决于 CPU 类型）：

• 下限

– CPU 312C： 0 到 9 999 999 mHz
– CPU 313C： 0 到 29 999 999 mHz
– CPU 314C： 0 到 59 999 999 mHz

• 上限

– CPU 312C： 1 mHz 到 10 000 000 mHz
– CPU 313C： 1 mHz 到 30 000 000 mHz
– CPU 314C： 1 mHz 到 60 000 000 mHz

说明

输入时，系统将验证上限是否大于下限。

默认情况下，下限均为 0 mHz。 CPU 相关的默认上限为：

• CPU 312C： 10 000 000 mHz
• CPU 313C： 30 000 000 mHz
• CPU 314C： 60 000 000 mHz

大计数频率/硬件门

在此下拉列表中，您能设置固定间隔的轨迹 A/脉冲、轨迹 B/方向和硬件门信号的 大计数

频率。 大值取决于所使用的 CPU：

CPU 值范围 默认选择

CPU 312C 10、5、2、1 kHz 10 kHz
CPU 313C
CPU 313C-2 DP
CPU 313C-2 PtP

30、10、5、2、1 kHz 30 kHz

CPU 314C-2 DP
CPU 314C-2 PN/DP
CPU 314C-2 PtP

60、30、10、5、2、1 kHz 60 kHz
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输出测量值

您可以选择将测量值直接输出还是作为平均值输出。 要进行此操作，请在“输出测量

值”(Output measured value) 下拉列表中选择“直接”(Directly) 或“平均”(Averaged) 选项。

测量频率将在集成时间（在该集成时间内必须至少出现一个正沿）结束时显示。

如果在指定的集成时间内未出现一个正沿： 
• 对于直接频率值，集成时间结束后，将返回“0”。
• 对于平均频率值， 后的值将被导出到后续的无正沿的测量间隔（f ≥ 1 mHz）。 此操作

代表集成时间的延长。 在此处，用 后测量的值除以无正沿的测量间隔数。

示例： 如果 后测量的值是 12 000 mHz，则在三个测量间隔过后将输出值 4000 mHz。

4

1

2

3

① 时间间隔

② 平均频率

③ 直接频率

④ 脉冲

在下拉列表中，“直接”(Direct) 选项被选定默认值。
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输入 0（频率测量） (S7-300, S7-400)

信号计算

在“反向计数”(Count direction inverted) 下拉列表中，选择已连接的编码器要传输的信号。

可以从以下选项中选择：

• 脉冲和方向

• 旋转编码器单元组

默认设置为“脉冲/方向”(Pulse / direction)。

硬件门

通过选中或取消选中“硬件门”(HW gate) 复选框，可以选择是否要使用硬件门。

默认情况下，不选中此复选框。

反转计数方向

通过选中或取消选中“反向计数”(Count direction inverted) 复选框，可以选择是否反向计数。

默认情况下，不选中此复选框。

输出（频率测量） (S7-300, S7-400)

输出功能流程

“输出功能流程”(Output function course) 下拉列表具有以下选项供您选择：

• 不比较

该输出与正常输出的切换方式相同。

SFB 输入参数 MAN_DO 和 SET_DO 处于未激活状态。

状态位 STS_DO 保持复位状态。

• 超出限制时置位

当测量频率高于上限或低于下限时，将置位输出。

• 超出下限时置位

当测量频率低于下限时，将置位输出。

• 超出上限时置位

当测量频率高于上限时，将设置输出。
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默认为“不比较”(No comparison)。

硬件中断触发（频率测量） (S7-300, S7-400)

说明

当选中相应的复选框时，对应的事件将触发硬件中断。 以下事件可以触发硬件中断：

• 硬件门打开（软件门打开）

• 硬件门关闭（软件门打开）

• 测量结束

• 超出上限

• 低于下限

必须在 Basic Parameters（基本参数) 标签中启用此选项，以确保 CPU 生成硬件中断。

默认情况下不选择任何选项。

脉冲宽度调制 (S7-300, S7-400)

脉冲宽度调制 (S7-300, S7-400)

说明

您指定的输出值将由 CPU 转换为各个脉冲/脉冲比率的脉冲序列（脉冲宽度调制）。

在参数化的接通延时过后，在数字量输出 DO（输出序列）上输出该脉冲序列。

脉冲宽度调制的运行参数 (S7-300, S7-400)

输出格式

在“输出格式”(Output format) 下拉列表中，通过选中“ppm”或“S7 模拟值”(S7 analog value) 
选项来选择输出值的取值范围。

如果输出值介于 0 和 1,000 之间，则选中“ppm”选项。

如果输出值是 SIMATIC S7 模拟值（介于 0 和 27,648 之间），则选中“S7 模拟值”(S7 analog 
value) 选项。
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默认情况下，选中“ppm”按钮。

时基

在“时基”(Time base) 下拉列表中，选择对于精度、周期的值范围、 小脉冲宽度和接通延

时有效的时基。

如果选中“1 ms”选项，则可设置精度为 1 ms 的时间。

单击“0.1 ms”选项以组态精度为 0.1 ms 的时间。

默认情况下选中“0.1 ms”选项。

接通延时

在“接通延时”(On delay) 输入域中，为输出序列起始和脉冲输出之间的延时时间输入一个值。

根据以上组态的精度输入一个值。

如果在“时基”(Time base) 下拉列表中选中“1 ms”选项，则可设置介于 0 ms 和 65535 ms 之
间且精度为 1 ms 的时间。

如果在“时基”(Time base) 下拉列表中选中“0.1 ms”选项，则可设置介于 0 ms 和 6553.5 ms 
之间且精度为 0.1 ms 的时间。

默认为“0”。
在接通延时过后，在数字量输出 DO（输出序列）处输出该脉冲序列。

1 2

3

4

① 接通延时

② 脉冲周期

③ 周期

④ 输出 DO

默认设置为“0”。
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周期

脉冲/暂停周期定义输出序列的长度。

在“周期”(Period) 输入域中，根据以上组态的精度输入一个值。

如果在“时基”(Time base) 下拉列表中选中“1 ms”选项，则可设置介于 1 ms 和 65535  ms 之
间且精度为 1 ms 的时间。

如果在“时基”(Time base) 下拉列表中选中“0.1 ms”选项，则可设置介于 0.4 ms 和 6553.5 ms 
之间且精度为 0.1 ms 的时间。

默认设置为“20000”。

小脉冲时间

您可以为短输出脉冲/暂停的衰减设置 小脉冲时间。 这将抑制所有比 小脉冲时间短的脉

冲或暂停。

在“ 小脉冲时间”(Minimum pulse time) 输入域中，根据以上组态的精度输入一个值。

如果在“时基”(Time base) 下拉列表中选中“1 ms”选项，请输入 0 到 /2 之间的周期值。

如果在“时基”(Time base) 下拉列表中选中“0.1 ms”选项，请输入 2 到 /2 之间的周期值。

如果选择的时基为 1 ms， 小脉冲时间为“0”，则 小脉冲宽度将内部设置为 0.2 ms。
默认设置为“2”。

输入 0（脉冲宽度调制） (S7-300, S7-400)

硬件门

通过选中或取消选中“硬件门”(HW gate) 复选框，可以选择是否要使用硬件门。

默认情况下，不选中此复选框。

如果您先打开软件门，然后在数字量输入“硬件门”上生成正沿，则只能通过硬件门开始脉

冲宽度调制。

只能通过软件门上的负边沿停止脉冲宽度调制。 硬件门状态没有影响。
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过滤器频率 (S7-300, S7-400)

硬件门

仅在选择了“输入”(Input) 下的“硬件门”(HW gate) 选项时此下拉列表才可用。 此处，您能

设置固定间隔的硬件门信号的 大过滤器频率。 大值取决于所使用的 CPU：

CPU 值范围 默认选择

CPU 312C 10、5、2、1 kHz 10 kHz
CPU 313C
CPU 313C-2 DP
CPU 313C-2 PtP

30、10、5、2、1 kHz 30 kHz

CPU 314C-2 DP
CPU 314C-2 PN/DP
CPU 314C-2 PtP

60、30、10、5、2、1 kHz 60 kHz

硬件中断时间（脉冲宽度调制） (S7-300, S7-400)

说明

当选中相应的复选框时，对应的事件将触发硬件中断。 以下事件可以触发硬件中断：

• 硬件门打开（软件门打开）

必须在 Basic Parameters（基本参数) 标签中启用此选项，以确保 CPU 生成硬件中断。

默认情况下不选择任何选项。

连续计数 (S7-300, S7-400)

说明

“连续计数”操作模式定义如下：

计数器达到其上限后，它将在出现下一计数脉冲时跳至下限处，并从此处重新开始计数。

计数器达到其下限后，它将在出现下一计数脉冲时跳至上限处，并从此处重新开始计数。

这些计数限制根据 大计数范围设置为固定值。

在此操作模式下，通过门功能来开始和停止计数。
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计数一次 (S7-300, S7-400)

说明

如果计数器达到结束值 1，在主计数方向为向上计数的操作模式下，计数器会在出现下一计

数脉冲时跳至计数器范围起始值，然后停下来（即使有其它计数脉冲出现）。

如果计数器达到结束值 1，在主计数方向为向下计数的操作模式下，计数器会在出现下一计

数脉冲时跳至计数器范围起始处，然后停下来（即使有其它计数脉冲出现）。

如果不存在主计数方向组态，则计数限制将被设置为 大计数范围。

在此操作模式下，通过门功能来开始和停止计数。

当门打开时，计数器可以接收计数脉冲，计数将开始。 当门关闭时，计数器不能再接收计

数脉冲，计数将停止。

周期性计数 (S7-300, S7-400)

说明

如果计数器的主计数方向为向上，且计数器已达到了结束值 - 1，则其它计数脉冲的出现将

使计数器跳至装载值处，并从此处继续计数。

如果计数器的主计数方向为向下，且计数器已达到了计数值 1，则其它计数脉冲的出现将使

计数器跳至起始值（装载值）处，并从此处继续计数。

如果未组态主计数方向，则计数范围将被设置为 大计数范围。

在此操作模式下，通过门功能来开始和停止计数。

当门打开时，计数器可以接收计数脉冲，计数将开始。当门关闭时，计数器不能再接收计数

脉冲，计数将停止。

主计数方向 (S7-300, S7-400)

说明

在参数中，您可以声明方向为“向上”还是“向下”。 这将为运行方式“单次计数”和“循

环计数”确定起始值和结束值的计数限值。

对于“向上”的主计数方向，计数器从“0”或装载值开始向上计数到您在参数中声明的值。

对于“向下”的主计数方向，计数器从您在参数中声明的起始值开始向下计数到“0”。
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即使可能已在参数中声明“向下”为主计数方向，您仍然必须为反向计数分别设置方向信号，

或者必须在参数中声明“反转计数方向”。

门功能 (S7-300, S7-400)

软件门和硬件门

CPU 具有两个逻辑 AND 链接的门：

软件门（SW 门），通过用户程序控制。

SFB 上的输入参数 SW_GATE 从 0 变到 1 时才能打开软件门。 复位此参数可以关闭软件门。

硬件门（硬件门），通过数字量输入“硬件门”进行控制。 在“计数”(Count) 标签中，您

可以指定是否要使用硬件门。 数字量输入从 0 变为 1 时此门打开，从 1 变为 0 时此门关闭。 

定位功能 (S7-300, S7-400)

中断选择 (S7-300, S7-400)
可以为“定位”功能选择多种中断。

要求

• 已选择 CPU。
• 在“属性 > 常规 > 定位 > 中断选择”(Properties > General > Positioning > Interrupt 

selection) 中，选择中断。

中断选择

在“中断选择”(Interrupt Selection) 下拉列表中，选择 CPU 是否应触发诊断中断。 共有以下

几个选项：

• 无

• 诊断

默认选择为“无”(None)。
您必须进行辅助组态才能确保相应的事件真正会触发诊断中断。
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在选择“通过模拟量输出定位”操作模式时，可在“属性 > 定位 > 通道 0”(Properties > 
Positioning > Channel 0) 启用所需的监视功能：

• 在“传动装置”(Drive) 下
可以监视实际值、目标临近和目标范围。

• 在“轴”(Axis) 下
对于线性轴，可以在此指定是否监视工作范围。 始终监视行程范围。

• 在“编码器”(Encoder) 下
对于具有零标记的编码器，将验证编码器在两个连续零标记之间是否始终提供相同数量

的脉冲。

在“通道 0 - 诊断”(Channel 0 - Diagnostics) 下，选择将触发诊断中断的事件。

对于诊断中断，必须在以下设置中对参数进行组态：

• 中断选择位于“属性 > 常规 > 定位 > 通道 0”(Properties > General > Positioning > Channel 
0) 下。

• “传动装置”(Drive)、“轴”(Axis) 或“编码器”(Encoder) 模块中的相应监视功能。

• “诊断”(Diagnostics) 部分中的各个启用信号。

操作模式 (S7-300, S7-400)

操作模式

使用“操作模式”(Operating mode) 参数，确定定位的方式。 共有以下几个选项：

• 模拟量输出： 通过模拟量输出进行定位

• 数字量输出： 通过数字量输出进行定位

默认选择为“未组态”(not configured)。
在“属性 > 常规 > 定位 > 通道 0”(Properties > General > Positioning > Channel 0) 下，选择

该操作模式。

说明

如果已组态了计数电路的通道 0 或 1，则不能组态“定位”电路。

如果已在子模块 AI5/AO2 中禁用了输出 0，则只能分配一个模拟量输出来进行定位。

无法再通过用户程序对为定位组态的 I/O 通道进行寻址。
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参见

有关 CPU 工艺功能的文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/
12429336/0/zh)

通过模拟量输出进行定位 (S7-300, S7-400)

传动装置 (S7-300, S7-400)

控制传动装置和控制模式 (S7-300, S7-400)

控制传动装置和控制模式

在“通道 0 - 传动装置”(Channel 0 - Drive) 模块的“属性 > 定位 > 通道 0”(Properties > Position 
> Channel 0) 中，指定传动装置和轴的参数以使用模拟量输出进行定位。

传动装置描述

通过两个固定分配的模拟量输出（引脚 16 处 ±10 V 的电压或引脚 17 处 ±20 mA 的电流）来

控制该传动装置。

说明

如果已在区域导航的子模块 AI5/AO2 中禁用了输出 0，则只能分配一个模拟量输出来进行定

位。

控制模式的描述

在该下拉列表中，共有了 2 种控制模式。控制模式描述如何控制已连接的电源单元。

• 电压 ±10 V，或电流 ±20 mA：
正向行进（向前）时产生正电压或正电流。负向行进（向后）时产生负电压或负电流。

• 电压 0 到 10 V 或电流 0 到 20 mA 以及方向信号：

正向行进（向前）时，产生正电压或正电流，并关闭 CONV_DIR 数字量输出。

负向行进（向后）时产生正电压或正电流，并打开 CONV_DIR 数字量输出。

默认设置为“±10”。
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大频率 (S7-300, S7-400)

位置反馈

在此下拉列表中，能够以固定级别设置位置反馈信号（编码器信号 A、B、N）的 大计数频

率。 
如果您的 CPU 不支持这种功能，则该下拉列表将不可用并显示为灰色。

此处默认设置为“60 kHz”。

伴随信号

在此下拉列表中，能够以固定级别设置长度测量和参考点开关信号的 大计数频率。 
如果您的 CPU 不支持这种功能，则该下拉列表将不可用并显示为灰色。

此处默认设置为“10 kHz”。

目标临近（模拟） (S7-300, S7-400)

目标范围

在“目标范围”(Target range) 输入域中，输入一个介于 0 和 2 x 10 个脉冲之间的偶数值。 奇
数值将在内部进行四舍五入。 目标范围对称地位于目标周围。 如果在此输入值 0，则必须

以一个脉冲的精度达到目标。 目标范围监视关闭，“监视”(Monitoring) 区域中相关的复选

框将不可用。

默认为“50”个脉冲。

监视时间

在“监视时间”(Monitoring time) 输入域中，输入一个介于 0 和 100000 ms 之间的时间。CPU 
会将该值四舍五入为一个 4 ms 的执行周期。

CPU 使用该监视时间监视实际值和目标临近。

如果输入值 0，则将关闭实际值监视和目标临近监视，因而“监视”(Monitoring) 区域内相关

的复选框将不可用。

默认选择为“2000 ms”。
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大速度

在“ 大速度”(Maximum speed) 输入域中，输入一个介于 10 和 1,000,000 个脉冲/秒之间

的值。这对应于模拟量输出处的 10 V 或 20 mA 的级别。

默认为“1000 个脉冲/秒”(1000 pulses/s)。

慢速/基准速度

在“慢速/基准速度”(Creep speed / reference speed) 输入域中，输入一个介于 10 个脉冲/秒
和分配的 大速度之间的值。

传动装置在达到制动点之后减速到蠕行速度。

在参考点临近模式下，传动装置在达到参考点开关时减速到基准速度。

默认为“100”个脉冲/秒。

启用功率部件 (S7-300, S7-400)

关闭延时

在“关闭延时”(Off delay) 输入域中，输入一个时间（以毫秒为单位）。 CPU 会将该值四舍

五入为一个 4 ms 的执行周期。 运行取消后，延时此时间后，输出 CONV_EN 将复位（删除

功率部件启用）。

如果您通过数字量输出启动制动器，则该延时时间可以确保轴在复位输出时的速度足够慢，

以允许制动器处理动能。

默认为“1000 ms”。

监视（模拟） (S7-300, S7-400)

说明

您可以在此打开和关闭过程值、目标临近和目标范围监视。

目标范围

选中“目标范围”(Target range) 按钮后，将监视传动装置在达到该目标位置之后是保持在邻

近的目标位置还是移开。

如果已为“目标临近”(Target approach) 自定义了一个 0 ms 的监视时间，则不能打开目标范

围监视。
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当触发了监视装置时，将返回一个外部错误消息。 您必须通过 ERR_A 确认此外部错误。监

视将关闭。 在再次启动运行前，监视不会打开。

默认情况下，此监视功能处于禁用状态。

目标临近

选中“目标临近”(Target approach) 按钮后，将监视轴在达到切断点之后是否在监视时间内

接近目标范围。

如果已为“目标临近”(Target approach) 自定义了一个 0 ms 的监视时间，则不能打开过程值

监视。

默认情况下，此监视功能处于禁用状态。

过程值

如果选中了“过程值”(Process value) 按钮，则将从运行的起始点到切断点都监视轴运动。 如
果轴没有在监视时间内沿指定方向移动至少一个脉冲，则运行将中断。

如果已为“目标临近”(Target approach) 自定义了一个 0 ms 的监视时间，则不能打开过程值

监视。

CPU 不会识别数字量输入故障。 过程值监视使您可以检测是否丢失编码器信号。 引起该错

误的原因可能有：

• 数字量输入故障

• 断线

• 编码器故障

• 功率部件故障

默认情况下，此监视功能处于打开状态。
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轴 (S7-300, S7-400)

轴类型（模拟量） (S7-300, S7-400)

说明

在“通道 0 - 轴”(Channel 0 - Axis) 模块的“属性 > 定位> 通道 0”(Properties > Positioning > 
Channel 0) 下，指定轴的参数。

轴类型

在“轴类型”(Axis type) 中，选择控制线性轴还是旋转轴。

默认选择为“线性轴”(Linear axis)。

软件限位开关的起点和终点

线性轴的工作区介于软件限位开关的起点和终点之间。 软件限位开关属于工作区。 在相关

的框中输入介于 -5 x 108 个脉冲和 +5 x 108 个脉冲之间的值。 软件限位开关起点的值必须

始终小于软件限位开关终点的值。

如果轴是同步的且已启用工作范围监视，则将监视软件限位开关。

软件限位开关起点的默认值为“-100,000,000 个脉冲”(-100,000,000 pulses)，软件限位开关

终点的默认值为“100,000,000 个脉冲”(100,000,000 pulses)。

旋转轴终点

在“旋转轴终点”(End of rotary axis) 框中，输入一个介于 1 和 109 个脉冲之间的值。

“旋转轴终点”值是实际值理论上可达到的 大值。 实际上，它的位置与旋转轴的起点相同

（都为 0）。

默认为“100,000”个脉冲。

长度测量（模拟量） (S7-300, S7-400)

说明

“长度测量”(Length measurement) 功能可以在运行操作期间测量距离。 长度测量的启动和

停止通过数字量输入“长度测量”(Length measurement) 进行边沿触发。 在“检

测”(Detection) 下拉列表中，选择边沿的类型。
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共有以下几个选项：

• 关闭

• 在上升沿启动/停止

在数字量输入的上升沿启动长度测量，下一个上升沿停止长度测量。

• 在下降沿启动/停止

在数字量输入的下降沿启动长度测量，下一个下降沿停止长度测量。

• 在上升沿启动，在下降沿停止

在数字量输入的上升沿启动长度测量，下一个下降沿停止长度测量。

• 在下降沿启动，在上升沿停止

在数字量输入的下降沿启动长度测量，下一个上升沿停止长度测量。

默认为“关闭”(Off)。

参考点（模拟量） (S7-300, S7-400)

坐标

在 CPU 执行 STOP-RUN 转换后，且轴尚未同步时，将其设置为参考点坐标值。

在某个参考点运行后，会将参考点坐标的值分配给该参考点。

对于线性轴，参考点坐标的值必须位于工作范围（包括软件限位开关起点/终点）内。

对于旋转轴，参考点坐标的值必须位于 0 到“旋转轴终点 - 1”(End of rotary axis - 1) 范围内。

默认为“0”个脉冲。

参考点开关的参考点位置

在“参考点开关的参考点位置”(Reference point location for reference point switch) 下拉列

表中，选择参考点相对参考点开关来讲是位于正方向（实际值增加）还是负方向（实际值减

少）。

默认为“位于正方向”(in plus direction)。
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轴监视（模拟量） (S7-300, S7-400)

工作范围

对于线性轴，可以在此指定是否监视工作范围。 如果选中“工作范围”(Working range) 按钮，

将进行检查以确定实际位置值是否超出了软件限位开关的范围。 只有同步轴上的监视功能

处于激活状态。

软件限位开关的坐标同样属于工作范围。

如果触发了监视，则运行将中止。

默认情况下，此监视功能处于启用状态。

行程范围

通过监视行程范围，检查该值是否超出了允许的行程范围 -5x10 8 到 +5x10 8。 始终监视行

程范围。 不能禁用监视（始终在“监视”[Monitoring] 参数中启用）。

如果触发了监视，则运行将中止。

线性轴 (S7-300, S7-400)

说明

线性轴是物理行程范围受限制的轴。

线性轴上的工作区域受软件限位开关的限制。

1 2

① 物理起点

② 物理终点
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旋转轴 (S7-300, S7-400)

说明

旋转轴是行程范围不受机械停止限制的轴。

1 2

① 大显示值 = 旋转轴终点 - 1
② 旋转轴起点（坐标 0）= 旋转轴终点

旋转轴的旋转运动在坐标“零”处开始，在坐标“旋转轴终点”处结束。 实际上，“零”

坐标与“旋转轴终点”坐标相同（都等于 0）。 实际位置值在该点进行切换。 实际位置的

显示始终为正。

编码器 (S7-300, S7-400)

编码器每转增量

在“编码器每转增量”(Increments per encoder revolution) 输入域中，输入您的编码器每旋

转 360 度应该输出的增量数。 您可以在编码器描述中找到该值。

CPU 将对这些增量计算 4 次，即一个增量对应四个脉冲。

默认设置为“1000”个增量。

计数方向

在“计数方向”(Count direction) 中，将位置反馈的方向调整为轴的运动方向。

在“计数方向”(count direction) 下拉列表中，如果计数脉冲的上升对应实际位置值的增加，

则选择“标准”(Normal) 选项。

在“计数方向”(count direction) 下拉列表中，如果计数脉冲的上升对应实际位置值的减少，

则选择“反向”(Inverted) 选项。

应该考虑到传输元件（例如离合器和齿轮）的所有旋转方向。

默认情况下，选择“标准”(Normal) 选项。
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监视

在“监视”(Monitoring) 中，可以确定是否监视编码器有丢失脉冲的情况。 仅当“编码器每

转增量”(Increments per encoder revolution) 的值可以被 10 或 16 整除时，编码器才有可能

发生这种情况。

如果选中“丢失的脉冲”(Missing pulse) 复选框，将执行检查以确定编码器在两个连续零标

记之间是否始终提供相同数量的脉冲。

如果使用不具有零标记的编码器，则必须禁用对丢失脉冲的监视。

默认情况下，此监视功能处于禁用状态。

诊断 (S7-300, S7-400)

说明

在“通道 0 - 诊断”(Channel 0 - Diagnostics) 模块的“属性 > 定位 > 通道 0”(Properties > 
Position > Channel 0) 中，选择生成诊断中断的事件。 默认情况下，不选中任何复选框。

丢失脉冲

如果选中“丢失脉冲”(Missing pulse) 复选框，则当编码器在两个连续零标记之间提供的脉

冲数量不同时，将立即产生诊断中断。 必须在“通道 0 - 编码器”(Channel 0 - Encoder) 部分，

启用相应的监视功能。

行程范围

如果选中“行程范围”(Traversing range) 复选框，则当轴超出行程范围时，将立即产生诊断

中断。 始终启用相应的监视功能。

工作范围

如果选中“工作范围”(Working range) 复选框，则当实际位置值超出软件限位开关范围时，

将产生诊断中断。 必须在“通道 0 - 轴”(Channel 0 - Axis) 部分，启用相应的监视功能。

不能对旋转轴上的定位使用此诊断中断。 各个选项框将显示为灰色。

实际值

如果选中“实际值”(Actual value) 复选框，则在往复运动期间，如果轴没有在监视时间内沿

指定方向移动至少一个脉冲，将产生诊断中断。 运行被取消。
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从运行的起始点到达到切断点将一直监视实际值。

必须在“通道 0 - 传动装置”(Channel 0 - Drive) 部分，启用相应的监视功能。

CPU 不会识别数字量输入故障。 启用实际值监视使您可以检测是否丢失编码器信号。

默认情况下，选中该复选框。

目标临近

如果选中“目标临近”(Target approach) 复选框，则当轴在达到切断点之后未在监视时间内

达到目标范围时，将产生诊断中断。

必须在“通道 0 - 传动装置”(Channel 0 - Drive) 部分，启用相应的监视功能。

目标范围

如果选中“目标范围”(Target range) 复选框，则当传动装置在达到目标范围之后未停在临近

目标的位置或者传动装置从邻近的目标位置移开时，将产生诊断中断。

必须在“通道 0 - 传动装置”(Channel 0 - Drive) 部分，启用相应的监视功能。

通过数字量输出进行定位 (S7-300, S7-400)

传动装置 (S7-300, S7-400)

控制传动装置 (S7-300, S7-400)
在“通道 0 - 传动装置”(Channel 0 - Drive) 模块的“属性 > 定位 > 通道 0”(Properties > Position 
> Channel 0) 中，指定传动装置和轴的参数以使用数字量输出进行定位。

说明

通过四个永久分配的 24 V 数字量输出控制传动装置。

在该下拉列表中，有四个控制模式可供选择。 控制模式说明了 4 个数字量输出（DO+1.0 到 
DO+1.3）控制功率部件的方法。
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下表列出了各控制模式下的各个输出功能：

输出 控制模式 1 控制模式 2 控制模式 3 控制模式 4
DO + 1.0 快速往复 快速/蠕行往复 快速往复 正向快速运行

DO + 1.1 蠕行往复 到达位置 蠕行往复 蠕行正向运行

DO + 1.2 正向传动 正向传动 正向传动 快速负向运行

DO + 1.3 负向传动 负向传动 负向传动 蠕行负向运行

大频率 (S7-300, S7-400)

位置反馈

在此下拉列表中，能够以固定级别设置位置反馈信号（编码器信号 A、B、N）的 大计数频

率。 
如果您的 CPU 不支持这种功能，则该下拉列表将不可用并显示为灰色。

此处默认设置为“60 kHz”。

伴随信号

在此下拉列表中，能够以固定级别设置长度测量和参考点开关信号的 大计数频率。 
如果您的 CPU 不支持这种功能，则该下拉列表将不可用并显示为灰色。

此处默认设置为“10 kHz”。

目标临近（数字） (S7-300, S7-400)

目标范围

在“目标范围”(Target range) 输入域中，输入一个介于 0 和 2 x 10 8 个脉冲之间的偶数值。 
奇数值将在内部进行四舍五入。目标范围对称地位于目标周围。如果在此输入值 0，则必须

以一个脉冲的精度达到目标。 在这种情况下，目标范围监视关闭，“监视”(Monitoring) 区
域中相关的复选框将不可用。

默认为“50”个脉冲。
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监视时间

在“监视时间”(Monitoring time) 输入域中，输入一个介于 0 和 100,000 ms 之间的时间。

CPU 会将该值四舍五入为一个 4 ms 的执行周期。

CPU 使用该监视时间监视实际值和目标临近。

如果输入值 0，则将关闭实际值监视和目标临近监视，因而“监视”(Monitoring) 区域内相关

的复选框将不可用。

默认设置为“2000 ms”。

监视（数字） (S7-300, S7-400)

说明

您可以在此打开和关闭实际值、目标临近和目标范围监视。

目标临近

如果选中“目标临近”(Target approach) 复选框，将监视在达到切断点之后轴是否在监视时

间内达到目标值。

如果已为“目标临近”(Target approach) 设置了一个 0 ms 的监视时间，则不能打开实际值和

目标临近监视。 相应的区域显示为灰色。

默认情况下，此监视功能处于禁用状态。

目标范围

如果选中“目标范围”(Target range) 复选框，将监视传动装置以确定在达到目标范围之后传

动装置停在邻近的目标位置还是从目标范围移开。

当触发了监视时，将返回一个外部错误。 您必须通过 ERR_A 确认此外部错误。监视将关闭。 
在再次启动运行前，不会重新打开监视。

默认情况下，此监视功能处于禁用状态。

实际值

如果选中“轴值”(Axis value) 复选框，将从运行的开始点到达到切断点一直监视轴运动。 如
果轴没有在监视时间内沿指定方向移动至少一个脉冲，则运行将被取消。

如果已为“目标临近”(Target approach) 设置了一个 0 ms 的监视时间，则不能打开实际值和

目标临近监视。 相应的区域显示为灰色。
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CPU 不会识别数字量输入故障。 实际值监视使您可以检测是否丢失编码器信号。 引起该错

误的原因可能有：

• 数字量输入故障

• 断线

• 编码器故障

• 功率部件故障

默认情况下，此监视功能处于启用状态。

轴 (S7-300, S7-400)

轴类型（数字量） (S7-300, S7-400)

说明

在“轴类型”(Axis type) 中，选择控制线性轴还是旋转轴。

默认选择为“线性轴”(Linear axis)。

软件限位开关的起点和终点

线性轴的工作区介于软件限位开关的起点和终点之间。 软件限位开关属于工作区。 在相关

的框中输入介于 -5 x 108 个脉冲和 +5 x 108 个脉冲之间的值。 软件限位开关起点的值必须

始终小于软件限位开关终点的值。

如果轴是同步的且已启用工作范围监视，则将监视软件限位开关。

软件限位开关起点的默认值为“-100,000,000 个脉冲”(-100,000,000 pulses)，软件限位开关

终点的默认值为“100,000,000 个脉冲”(100,000,000 pulses)。

旋转轴终点

在“旋转轴终点”(End of rotary axis) 框中，输入一个介于 1 和 109 个脉冲之间的值。

“旋转轴终点”值是实际值理论上可达到的 大值。实际上，它的位置与旋转轴的起点相同

（都为 0）。

默认为“100,000”个脉冲。
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长度测量（数字量） (S7-300, S7-400)

说明

“长度测量”(Length measurement) 功能可以在运行操作期间测量距离。长度测量的启动和

停止通过数字量输入“长度测量”(Length measurement) 进行边沿触发。 在“检

测”(Detection) 下拉列表中，选择边沿的类型。

共有以下几个选项：

• 关闭

• 在上升沿启动/停止

在数字量输入的上升沿启动长度测量，下一个上升沿停止长度测量。

• 在下降沿启动/停止

在数字量输入的下降沿启动长度测量，下一个下降沿停止长度测量。

• 在上升沿启动，在下降沿停止

在数字量输入的上升沿启动长度测量，下一个下降沿停止长度测量。

• 在下降沿启动，在上升沿停止

在数字量输入的下降沿启动长度测量，下一个上升沿停止长度测量。

默认为“关闭”(Off)。

参考点（数字量） (S7-300, S7-400)

坐标

在 CPU 执行 STOP-RUN 转换后，且轴尚未同步时，将其设置为参考点坐标值。

在某个参考点运行后，会将参考点坐标的值分配给该参考点。

对于线性轴，参考点坐标的值必须位于工作范围（包括软件限位开关起点/终点）内。

对于旋转轴，参考点坐标的值必须位于 0 到“旋转轴终点 - 1”(End of rotary axis - 1) 范围内。

默认为“0”个脉冲。

参考点开关的参考点位置

在“参考点开关的参考点位置”(Reference point location for reference point switch) 下拉列

表中，选择参考点相对参考点开关来讲是位于正方向（实际值增加）还是负方向（实际值减

少）。
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默认为“位于正方向”(in plus direction)。

轴监视（数字量） (S7-300, S7-400)

工作范围

对于线性轴，可以在此指定是否监视工作范围。如果选中“工作范围”(Working range) 按钮，

将进行检查以确定实际位置值是否超出了软件限位开关的范围。只有同步轴上的监视功能处

于激活状态。

软件限位开关的坐标同样属于工作范围。

如果触发了监视，则运行将中止。

默认情况下，此监视功能处于启用状态。

行程范围

通过监视行程范围，检查该值是否超出了允许的行程范围 -5x10 8 到 +5x10 8。始终监视行

程范围。不能禁用监视（始终在“监视”[Monitoring] 参数中启用）。

如果触发了监视，则运行将中止。

线性轴 (S7-300, S7-400)

说明

线性轴是物理行程范围受限制的轴。

线性轴上的工作区域受软件限位开关的限制。

1 2

① 物理起点

② 物理终点
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旋转轴 (S7-300, S7-400)

说明

旋转轴是行程范围不受机械停止限制的轴。

1 2

① 大显示值 = 旋转轴终点 - 1
② 旋转轴起点（坐标 0）= 旋转轴终点

旋转轴的旋转运动在坐标“零”处开始，在坐标“旋转轴终点”处结束。 实际上，“零”

坐标与“旋转轴终点”坐标相同（都等于 0）。 实际位置值在该点进行切换。 实际位置的

显示始终为正。

编码器 (S7-300, S7-400)

编码器每转增量

在“编码器每转增量”(Increments per encoder revolution) 输入域中，输入您的编码器每旋

转 360 度应该输出的增量数。 您可以在编码器描述中找到该值。

CPU 将对这些增量计算 4 次，即一个增量对应四个脉冲。

默认设置为“1000”个增量。

计数方向

在“计数方向”(Count direction) 中，将位置反馈的方向调整为轴的运动方向。

在“计数方向”(count direction) 下拉列表中，如果计数脉冲的上升对应实际位置值的增加，

则选择“标准”(Normal) 选项。

在“计数方向”(count direction) 下拉列表中，如果计数脉冲的上升对应实际位置值的减少，

则选择“反向”(Inverted) 选项。

应该考虑到传输元件（例如离合器和齿轮）的所有旋转方向。

默认情况下，选择“标准”(Normal) 选项。
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监视

在“监视”(Monitoring) 中，可以确定是否监视编码器有丢失脉冲的情况。 仅当“编码器每

转增量”(Increments per encoder revolution) 的值可以被 10 或 16 整除时，编码器才有可能

发生这种情况。

如果选中“丢失的脉冲”(Missing pulse) 复选框，将执行检查以确定编码器在两个连续零标

记之间是否始终提供相同数量的脉冲。

如果使用不具有零标记的编码器，则必须禁用对丢失脉冲的监视。

默认情况下，此监视功能处于禁用状态。

诊断 (S7-300, S7-400)

说明

在“通道 0 - 诊断”(Channel 0 - Diagnostics) 模块的“属性 > 定位 > 通道 0”(Properties > 
Position > Channel 0) 中，选择生成诊断中断的事件。 默认情况下，不选中任何复选框。

丢失脉冲

如果选中“丢失脉冲”(Missing pulse) 复选框，则当编码器在两个连续零标记之间提供的脉

冲数量不同时，将立即产生诊断中断。 必须在“通道 0 - 编码器”(Channel 0 - Encoder) 部分，

启用相应的监视功能。

行程范围

如果选中“行程范围”(Traversing range) 复选框，则当轴超出行程范围时，将立即产生诊断

中断。 始终启用相应的监视功能。

工作范围

如果选中“工作范围”(Working range) 复选框，则当实际位置值超出软件限位开关范围时，

将产生诊断中断。 必须在“通道 0 - 轴”(Channel 0 - Axis) 部分，启用相应的监视功能。

不能对旋转轴上的定位使用此诊断中断。 各个选项框将显示为灰色。

实际值

如果选中“实际值”(Actual value) 复选框，则在往复运动期间，如果轴没有在监视时间内沿

指定方向移动至少一个脉冲，将产生诊断中断。 运行被取消。
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从运行的起始点到达到切断点将一直监视实际值。

必须在“通道 0 - 传动装置”(Channel 0 - Drive) 部分，启用相应的监视功能。

CPU 不会识别数字量输入故障。 启用实际值监视使您可以检测是否丢失编码器信号。

默认情况下，选中该复选框。

目标临近

如果选中“目标临近”(Target approach) 复选框，则当轴在达到切断点之后未在监视时间内

达到目标范围时，将产生诊断中断。

必须在“通道 0 - 传动装置”(Channel 0 - Drive) 部分，启用相应的监视功能。

目标范围

如果选中“目标范围”(Target range) 复选框，则当传动装置在达到目标范围之后未停在临近

目标的位置或者传动装置从邻近的目标位置移开时，将产生诊断中断。

必须在“通道 0 - 传动装置”(Channel 0 - Drive) 部分，启用相应的监视功能。

点对点连接功能 (S7-300, S7-400)

ASCII 协议 (S7-300, S7-400)

PtP 传输 (ASCII) (S7-300, S7-400)

说明     
在“属性> 常规 > PtP > 中断选择”(Properties > General > PtP > Interrupt selection) 中，设置

中断、CPU STOP 的特性以及协议。 选择“ASCII”作为协议。

根据所选的协议类型，区域导航中的进一步细分会有所不同。

对于“ASCII”，有 4 个参数组： 传输、末端分隔符、数据接收和信号分配。

该部分介绍 PtP 传输，分为 3 个子部分。
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传输速度

在“传输速度”(Transmission speed) 下拉列表中，选择数据传输率，单位为 bps（波特）。 
可以选择一个介于 300 和 38400 波特之间的值。 在全双工模式下， 大传输速度为 19200 
波特。

默认设置为“9600 波特”(9600 baud)。

字符帧

数据以字符帧的形式通过串行接口发送。 每个字符帧可以使用两种数据格式。

• 数据位

在“数据位”(Data bits) 下拉列表中，选择一个字符对应的位数。

默认设置为“8 位”(8 bits)。
• 停止位

在“停止位”(Stop bits) 下拉列表中，选择添加到每个传输字符上的位数。 停止位用于标

识某个字符的结束。

默认设置为“1 位”(1 bit)。
• 奇偶校验

在“奇偶校验”(Parity) 下拉列表中，选择是否使用奇偶校验位提高数据传输的可靠性。 将
奇偶校验设置为“无”(None) ，意味着不传输奇偶校验位。 在 7 个数据位的组态中，不

允许设置为“无”(None)。
可扩展信息位序列，使其包括另一位，即奇偶校验位。 加上该位的值（“0”或“1”）之后，

所有位的值将达到定义的状态 — 偶数或奇数。

默认选择为“偶数”(Even)。

数据流控制传输

• 数据流控制

只有选择了“XON/XOFF”数据流控制，才可以在此处指定参数。

默认选择为“无”(None)。
• XON 字符

在“XON 字符”(XON character) 输入域中输入 XON 字符的代码。 在此处输入十六进制格

式的代码。

默认选择为“11”。
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• XOFF 字符

在“XOFF 字符”(XOFF character) 输入域中输入 XOFF 字符的代码。 在此处输入十六进制

格式的代码。

可输入的值取决于使用 7 个数据位还是 8 个数据位进行数据传输：

– 7 个数据位： 0 到 7FH
– 8 个数据位： 0 到 FFH

默认选择为“13”。
• XOFF 之后等待 XON

在“XOFF 之后等待 XON”(Wait for XON after XOFF) 输入域中，指定模块发送 XOFF 字符

之后接收到来自通信伙伴的 XON 字符必须等待的时间。

可以输入一个介于 20 ms 和 65530 ms 之间的值（增量为 10 ms）。

默认选择为“20000 ms”。

PtP 末端分隔符 (ASCII) (S7-300, S7-400)

说明

在“属性> 常规 > PtP > 中断选择”(Properties > General > PtP > Interrupt selection) 中，设置

中断、CPU STOP 的特性以及协议。 选择“ASCII”作为协议。

根据所选的协议类型，区域导航中的进一步细分会有所不同。

对于“ASCII”，有 4 个 PtP 区域： 传输、末端分隔符、数据接收和信号分配。

此部分介绍 PtP 末端分隔符，分为 2 个子部分。
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检测已接收的帧

从“检测已接收帧末端”(Detection of end of received frame) 下拉列表中，选择所需的选项。 
共有以下 3 个选项： “字符延时时间用完后”(After character delay time elapses)、“使用末

端分隔符”(Using end delimite) 和“接收固定数目的字符之后”(After receiving a fixed number 
of characters)。
• 字符延时时间用完后

从下拉列表中选择“字符延时时间用完后”(After character delay time elapses)，可指定

已组态的时间间隔，经过此间隔之后可识别到帧末端。 字符延时时间定义了两个连续接

收到的字符之间允许的 大间隔。

默认情况下选择此选项。

• 字符延时时间

在“字符延时时间”(Character delay time) 输入域中，必须以毫秒为单位输入此时间间隔

（介于 1 和 65,535 之间）。

可选择的 短字符延时取决于传输速度。

传输速度 短字符延时时间

300 bps 130 ms
600 bps 65 ms
1200 bps 32 ms
2400 bps 16 ms
4800 bps 8 ms
9600 bps 4 ms
19200 bps 2 ms
38400 bps 1 ms

默认设置为“4 ms”。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1036 编程和操作手册, 11/2022



• 使用末端分隔符

从下拉列表中选择“使用末端分隔符”(Using end delimiter)，指定通过其末端字符识别消

息帧末端。

• 丢失末端分隔符的监视时间

在“丢失末端分隔符的监视时间”(Monitoring time for missing end delimiter) 输入域中，

可以设置字符延时时间，该时间可用作丢失末端分隔符的监视时间。 这适用于以下设置

的末端分隔符：

– 接收固定数目的字符之后

– 收到末端分隔符后

也可以在此处修改监视时间。 将应用与字符延时时间相同的临界条件。

必须在用户程序中进行何时发送和评估块检查字符的计算。

默认选择为“4 ms”。
• 结尾分隔符

选择“检测已接收帧末端”(Detection of end of received frame) 参数的“使用末端分隔

符”(Using end delimiter) 选项，指定使用一个或两个定义的末端分隔符来指定帧末端。 可
以使用一个或两个末端分隔符。 也可以在检测到末端分隔符之后接收一个或两个附加字

符。 例如，您可以使用这些字符在传输中加入一个块检查字符（BCC）。

在相应的下拉列表中选择以下选项之一：

– 第 1 个字符

– 带 1 个 BCC 的第 1 个字符

– 带 2 个 BCC 的第 1 个字符

– 第 1 个字符与第 2 个字符进行“与”运算

– 带 1 个 BBC 的第 1 个字符与第 2 个字符进行“与”运算

– 带 2 个 BBC 的第 1 个字符与第 2 个字符进行“与”运算

如果您已选择该选项，则默认设置为“第 1 个字符”(1st character)。
• 接收方末端分隔符

在“接收方第 1 个末端分隔符”(Receiver 1st end delimiter) 输入域和“接收方第 2 个末端

分隔符”(Receiver 2nd end delimiter) 输入域中（如果需要），输入用于相应末端分隔符

的代码。

可输入的值取决于使用 7 个数据位还是 8 个数据位进行数据传输：

– 7 个数据位： 0 到 7FH
– 8 个数据位： 0 到 FFH

对于第一个末端分隔符，默认设置为“3”；对于第二个末端分隔符，默认设置为“0”。
• 接收固定数目的字符之后

从下拉列表中选择“接收固定数目的字符之后”(After receiving a fixed number of 
characters) 选项，以指定固定数目的字符，接收这些字符之后可识别出帧末端。 接收到

帧的长度始终相同。

默认情况下选择此选项。
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• 暂停帧之间的传输（与监视时间长度相同）

如果您已选择“暂停帧之间的传输 [与监视时间长度相同]”(Pause in transmission between 
frames (same length as monitoring time)) 选项，将发生与监视时间（用于丢失末端分隔

符）长度相同的暂停，以便伙伴可以检测帧的接收并相应地进行同步。

默认情况下，不选中此复选框。

• 帧长度

在“帧长度”(Frame length) 输入域中，可以自定义一个帧应包含的字节数。 可以设置一

个介于 1 和 1024 字节之间的值。

默认设置为“200 字节”(200 bytes)。

带结尾分隔符发送

指定末端分隔符作为已接收帧的末端分隔符之后，发送时可以包含末端分隔符。

默认选择为“发送末端分隔符及之前的字符”(Send up to and including end delimiter)。
• 发送末端分隔符及之前的字符

选择“结束条件 > 发送末端分隔符及之前的字符”(End criteria > Send up to and including 
end delimiter") 选项，指定是否应将末端分隔符包含在要发送的数据中。 即使在 SFB 中
指定的数据长度更大，也仅发送包括消息结束字符的数据。

• 按块中设置的长度发送数据

选择“结束条件 > 按块中设置的长度发送数据”(End criteria > Send up to length set in the 
block) 选项，以确定按照 SFB 参数中声明的长度发送数据。 后一个字符必须为末端分

隔符。

• 发送数据中自动附加末端分隔符

选择“结束条件 > 自动附加末端分隔符”(End criteria > Automatically append the end 
delimiter) 选项，以确定按照 SFB 参数中声明的长度发送数据。 将自动附加末端分隔符，

即，不得在要发送的数据中包含末端分隔符。 根据末端分隔符的数目，向伙伴传输的字

符数要比 SFB 中指定的字符数（ 多 1024 字节）多 1 个或 2 个字符。

• 发送方末端分隔符

如果要使用末端分隔符，则现在可以指定其十六进制代码。 也可以选择是否要使用第 2 个
末端分隔符并指定其十六进制代码。 在“发送方第 1 个末端分隔符”(Sender 1st end 
delimiter) 输入域和“发送方第 2 个末端分隔符”(Sender 2nd end delimiter) 输入域中（如

果需要），输入用于相应末端分隔符的代码。

对于第一个末端分隔符，默认设置为“3”；对于第二个末端分隔符，默认设置为“0”。
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PtP - 数据接收 (ASCII) (S7-300, S7-400)

说明

在“属性> 常规 > PtP > 中断选择”(Properties > General > PtP > Interrupt selection) 中，设置

中断、CPU STOP 的特性以及协议。 选择“ASCII”作为协议。

根据所选的协议类型，区域导航中的进一步细分会有所不同。

对于“ASCII”，有 4 个 PtP 区域： 传输、末端分隔符、数据接收和信号分配。

此部分将介绍 PtP 数据接收。

CPU 上的接收缓冲处理

• 启动时清空 CPU 接收缓冲区

选中“启动时清空 CPU 接收缓冲区”(Clear CPU receive buffer during startup) 复选框，以

在加电后以及 CPU 从 STOP 切换到 RUN 后清空工艺功能的接收缓冲区。

默认情况下，不选中此复选框。

• 防止重写

选中“避免覆盖”(Prevent overwriting) 复选框，以避免当缓冲区已满时覆盖接收缓冲区

中的数据。

默认情况下，选中该复选框。

• 使用整个缓冲区

选中“使用整个缓冲区”(Use entire buffer) 复选框，以使用整个输入缓冲器，即 2048 个
字节。 使用完整的缓冲区时，已接收帧的数目只取决于帧长度。

默认情况下，选中该复选框。

• 已缓冲的接收帧的 大数目

在“已缓冲的接收帧的 大数目”(Maximum number of buffered received frames) 输入域

中，可以输入要在技术功能的接收缓冲区中缓冲的已接收帧的数目。 为此，请取消激活

“使用整个缓冲区”(Use entire buffer) 复选框。 可以选择一个介于 1 和 10 之间的值。

默认设置为“10”。

说明

如果在此处指定“1”并取消激活“避免覆盖”(Prevent overwrite) 参数，并且从用户程序中

周期性读取已接收的数据，则始终将当前消息帧发送给 CPU。
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PtP - 信号分配 (ASCII) (S7-300, S7-400)

说明

在“属性> 常规 > PtP > 中断选择”(Properties > General > PtP > Interrupt selection) 中，设置

中断、CPU STOP 的特性以及协议。 选择“ASCII”作为协议。

根据所选的协议类型，区域导航中的进一步细分会有所不同。

对于“ASCII”，有 4 个 PtP 区域： 传输、末端分隔符、数据接收和信号分配。

此部分将介绍 PtP 信号分配，分为 2 个子部分。

操作模式

选择三种操作模式中的一种。

默认为“全双工 [RS 422] 四线制点对点模式”(Full duplex (RS 422) four-wire point-to-point 
mode)。

全双工（RS 422）四线制模式点对点

选中“全双工 [RS 422] 四线制点对点模式”(Full duplex (RS422) four-wire PtP mode) 选项按

钮，可以为四线制模式下的点对点连接选择适当的操作模式。 在此处可选择以下选项预设

接收线路：

• 无

• 信号 R(A) 5 V，信号 R(B) 0 V (Signal R(A) 5 volts, Signal R(B) 0 volts)
• 信号 R(A) 0 V，信号 R(B) 5 V

全双工（RS 422）四线制多点主站模式

如果该 CPU 是主站，则选中“全双工 [RS 422] 四线制多点主站模式”(Full duplex (RS422) four-
wire multipoint master mode) 选项，可以为支持多点主站操作的四线制连接选择适当的操

作模式。 在此处可选择以下选项预设接收线路：

• 信号 R(A) 0 V，信号 R(B) 5 V  
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半双工（RS 485）两线制模式

选中“半双工 [RS485] 两线制模式”(Half duplex (RS485) two-wire mode) 选项按钮，可以为

两线制模式下的点对点连接或多点连接选择适当的操作模式。 CPU 可以为主站或从站。 在
此处可选择以下选项预设接收线路：

• 无

• 信号 R(A) 0 V，信号 R(B) 5 V

接收线路初始状态

• 无

选中“无”(None) 选项按钮，可以选择仅对总线兼容的特定传动装置有意义的组态。

• 信号 R(A) 5 V，信号 R(B) 0 V (Signal R(A) 5 volts, Signal R(B) 0 volts)
选中“信号 R(A) 5 V，信号 R(B) 0 V”(Signal R(A) 5 volts, Signal R(B) 0 volts) 选项按钮，可

以选择用于断点识别的组态。 （不适用于全双工（RS422）四线制多点主站和半双工

（RS485）两线制操作）

• 信号 R(A) 0 V，信号 R(B) 5 V
• 选中“信号 R(A) 0 V，信号 R(B) 5 V”(Signal R(A) 0 volts, Signal R(B) 5 volts) 选项按钮，可

以选择表示空闲状态（没有激活发送）的组态。 使用该组态无法进行断点识别。

• 默认为“信号 R[A] 5 V，信号 R[B] 0 V”(Signal R(A) 5 volts, Signal R(B) 0 volts)。

3964(R) 协议 (S7-300, S7-400)

PtP - 传输 (3964(R)) (S7-300, S7-400)

说明     
在“属性> 常规 > PtP > 中断选择”(Properties > General > PtP > Interrupt selection) 中，设置

中断、CPU STOP 的特性以及协议。 选择“3964(R)”作为协议。

根据所选的协议类型，区域导航中的进一步细分会有所不同。

对于“3964(R)”，有 3 个 PtP 区域： 传输、数据接收和信号分配。

该部分介绍 PtP 传输，分为 3 个子部分。
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传输速度

在“传输速度”(Transmission speed) 下拉列表中，选择数据传输率，单位为 bps（波特）。 
可以选择一个介于 300 和 38400 波特之间的值。

默认选择为“9600 波特”(9600 baud)。

字符帧

数据以字符帧的形式通过串行接口发送。 每个字符帧可以使用两种数据格式。

• 数据位

在“数据位”(Data bits) 下拉列表中，选择一个字符对应的位数。

默认设置为“8 位”(8 bits)。
• 停止位

在“停止位”(Stop bits) 下拉列表中，选择添加到每个传输字符上的位数。 停止位用于标

识某个字符的结束。

默认设置为“1 位”(1 bit)。
• 奇偶校验

在“奇偶校验”(Parity) 下拉列表中，选择是否使用奇偶校验位提高数据传输的可靠性。 将
奇偶校验设置为“无”(None) ，意味着不传输奇偶校验位。 在 7 个数据位的组态中，不

允许设置为“无”(None)。
可扩展信息位序列，使其包括另一位，即奇偶校验位。 加上该位的值（“0”或“1”）之后，

所有位的值将达到定义的状态 — 偶数或奇数。

默认选择为“偶数”(Even)。
• 优先级

在“奇偶校验”(Priority) 下拉列表中，选择 CPU 应具有高优先级还是低优先级。

如果某个伙伴发送的请求优先于其它伙伴发送的请求，则该伙伴具有高优先级。 如果某

个伙伴发送的请求必须等到其它伙伴的请求处理完毕后才能处理，则该伙伴具有低优先

级。 对于 3964(R) 步骤，必须为两个通信伙伴分配不同的优先级，即，为一个伙伴分配

高优先级，为另一个伙伴分配低优先级。

默认选择为“高”(High)。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1042 编程和操作手册, 11/2022



帧参数

• 带有块检查

单击“带有块检查”(With block check) 复选框，可以指定传输帧是否带有块检查。

– 不带块检查

可由用户分配协议参数。

CPU 识别到字符串 DLE ETX 后，如果块接收无误，它将停止接收并将 DLE 发送到通信

伙伴；如果块接收出错，它将发送 NAK。
– 带有块检查

协议参数设置为默认值。

如果 CPU 识别到字符串 DLE ETX BCC，它将停止接收。 它将对接收的块检查字符 BCC 
与内部生成的纵向奇偶校验位进行比较。 如果 BCC 正确且没有出现其它接收错误，它

将返回字符串 DLE（如果出现错误，则将字符串 NAK 返回通信伙伴）。

默认情况下，选中“带有块检查”(With block check) 复选框。

• 使用默认值

如果要为协议参数分配默认值，请选中“使用默认值”(Use defaults) 复选框。

模块检测到字符串 DLE ETX 时将终止接收，并将 DLE（或 NAK）字符串返回到通信伙伴，

以确认其接收到无错误（或有错误）的块。

如果决定不使用默认值，则可以分别指定以下参数。

默认情况下，选中“使用默认值”(Use defaults) 复选框。

• 字符延时时间

在“字符延时时间”(Character delay time) 输入域中，可以指定一个帧内两个接收的字符

之间所允许的 大时间间隔。 可以输入一个介于“20 ms”和“65530 ms”之间的值（增量为 
10 ms）。

可选择的 短字符延时取决于传输速度。

传输速度 短字符延时时间

300 bps 60 ms
600 bps 40 ms
1200 bps 30 ms
2400 bps 20 ms
4800 bps 20 ms
9600 bps 20 ms
19200 bps 20 ms
38400 bps 20 ms

默认设置为“220 ms”。
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• 应答延时时间

在“应答延时时间”输入字段中，指定建立连接（STX 和伙伴 DLE 应答之间的时间间隔）

或关闭连接（DLE ETX 和伙伴 DLE 应答之间的时间间隔）时，伙伴应答之前所允许的

长时间段。 可以输入一个介于“20 ms”和“65530 ms”之间的值（增量为 10 ms）。

可选择的 短应答延时时间取决于传输速度。

传输速度 短应答延时时间

300 bps 60 ms
600 bps 40 ms
1200 bps 30 ms
2400 bps 20 ms
4800 bps 20 ms
9600 bps 20 ms
19200 bps 20 ms
38400 bps 20 ms

默认为“2000 ms”。

• 连接重试

在“连接重试次数”(Connection retries) 列表中，可以指定模块要建立一个连接可以尝试

的 大次数。 可以选择一个介于 1 和 255 之间的值。

默认选择为“6”。
• 传输重试

在“传输重试”(Transmission retries) 列表中，可以指定在出错的情况下模块要传输一个帧

（包括第一帧）可以尝试的 大次数。 可以选择一个介于 1 和 255 之间的值。

默认选择为“6”。

PtP - 数据接收 (3964(R)) (S7-300, S7-400)

说明

在“属性> 常规 > PtP > 中断选择”(Properties > General > PtP > Interrupt selection) 中，设置

中断、CPU STOP 的特性以及协议。 选择“3964(R)”作为协议。

根据所选的协议类型，区域导航中的进一步细分会有所不同。

对于“3964(R)”，有 3 个 PtP 区域： 传输、数据接收和信号分配。

此主题将介绍 PtP 的数据接收。
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CPU 上的接收缓冲区

• 启动时清空 CPU 接收缓冲区

选中“启动时清空 CPU 接收缓冲区”(Clear CPU receive buffer during startup) 复选框，以

在加电后以及 CPU 从 STOP 切换到 RUN 后清空接收缓冲区。

默认情况下，不选中此复选框。

• 防止重写

选中“避免覆盖”(Prevent overwriting) 复选框，以避免当缓冲区已满时覆盖接收缓冲区

中的数据。

默认情况下，选中该复选框。

• 使用整个缓冲区

如果要使用 CPU 接收缓冲区的 2048 个字节（全部字节），请选中“使用整个缓冲区”(Use 
entire buffer) 复选框。 使用完整的缓冲区时，已接收帧的数目只取决于帧长度。

默认情况下，选中该复选框。

• 已缓冲的接收帧的 大数目

在“已缓冲的接收帧的 大数目”(Maximum number of buffered received frames) 输入域

中，可以输入要在 CPU 接收缓冲区中缓冲的已接收帧的数目。 输入一个介于 1 和 10 之
间的值。

默认设置为“10”。

说明

如果在此处指定“1”并取消激活“避免覆盖”(Prevent overwrite) 参数，并且从用户程序中

周期性读取已接收的数据，则始终将当前消息帧发送给 CPU。 

PtP - 信号分配 (3964(R)) (S7-300, S7-400)

说明

在“属性> 常规 > PtP > 中断选择”(Properties > General > PtP > Interrupt selection) 中，设置

中断、CPU STOP 的特性以及协议。 选择“3964(R)”作为协议。

根据所选的协议类型，区域导航中的进一步细分会有所不同。

对于“3964(R)”，有 3 个 PtP 区域： 传输、数据接收和信号分配。

此部分将介绍 PtP 信号分配。
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接收线路初始状态

使用 3964(R) 协议，X27（RS 422/485）接口可以在全双工（RS 422）四线制模式下运行。 
此操作模式适用于四线制的点对点连接。

接收线路的默认选项为：

• 无

选中“无”(None) 选项，可以选择仅对总线兼容的特定传动装置适用的组态。

• 信号 R(A) 5 V，信号 R(B) 0 V（断线检测）：

通过该选项，可以选择允许执行断线检测的设置。

• 信号 R(A) 0 V，信号 R(B) 5 V
通过该选项，可以选择空闲状态所对应的设置（无活动的发送方）。 使用该组态无法进

行断线检测。

默认情况下，将选中“信号 R(A) 5 V，信号 R(B) 0 V（断线检测）”。

RK512 协议 (S7-300, S7-400)

PtP - 传输 (RK512) (S7-300, S7-400)

说明     
在“属性> 常规 > PtP > 中断选择”(Properties > General > PtP > Interrupt selection) 中，设置

中断、CPU STOP 的特性以及协议。 选择“RK512”作为协议。

根据所选的协议类型，区域导航中的进一步细分会有所不同。

对于“RK512”，有 2 个 PtP 区域： 传输和信号分配。

该部分介绍 PtP 传输，分为 3 个子部分。

传输速度

在“传输速度”(Transmission speed) 下拉列表中，选择数据传输率，单位为 bps（波特）。 
可以选择一个介于 300 和 38400 波特之间的值。

默认选择为“9600 波特”(9600 baud)。
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字符帧

数据以字符帧的形式通过串行接口发送。 每个字符帧可以使用两种数据格式。

• 数据位

因为在 RK512 传输中一个字符始终对应 8 个位，因此“数据位”(Data bits) 下拉列表显示

为灰色。

• 停止位

在“停止位”(Stop bits) 下拉列表中，选择添加到每个传输字符上的位数。 停止位用于标

识某个字符的结束。

默认设置为“1 位”(1 bit)。
• 奇偶校验

在“奇偶校验”(Parity) 下拉列表中，选择是否使用奇偶校验位提高数据传输的可靠性。 将
奇偶校验设置为“无”(None) ，意味着不传输奇偶校验位。 可扩展信息位序列，使其包

括另一位，即奇偶校验位。 加上该位的值（“0”或“1”）之后，所有位的值将达到定义的状

态 — 偶数或奇数。

默认选择为“偶数”(Even)。
• 优先级

在“奇偶校验”(Priority) 下拉列表中，选择 CPU 应具有高优先级还是低优先级。

如果某个伙伴发送的请求优先于其它伙伴发送的请求，则该伙伴具有高优先级。 如果某

个伙伴发送的请求必须等到其它伙伴的请求处理完毕后才能处理，则该伙伴具有低优先

级。 使用 RK512 通信时，必须为两个伙伴分配不同的优先级，即，为一个伙伴分配高优

先级，为另一个伙伴分配低优先级。

默认选择为“高”(High)。
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帧参数

• 带有块检查

单击“带有块检查”(With block check) 复选框，可以指定传输帧是否带有块检查。

– 不带块检查

可由用户分配协议参数。

CPU 识别到字符串 DLE ETX 后，如果块接收无误，它将停止接收并将 DLE 发送到通信

伙伴；如果块接收出错，它将发送 NAK。
– 带有块检查

协议参数设置为默认值。

如果 CPU 识别到字符串 DLE ETX BCC，它将停止接收。 它将对接收的块检查字符 BCC 
与内部生成的纵向奇偶校验位进行比较。 如果 BCC 正确且没有出现其它接收错误，它

将返回字符串 DLE（如果出现错误，则将字符串 NAK 返回通信伙伴）。

默认情况下，选中“带有块检查”(With block check) 复选框。

• 使用默认值

如果要为协议参数分配默认值，请选中“使用默认值”(Use defaults) 复选框。

CPU 识别到字符串 DLE ETX 后，如果块接收无误，它将停止接收并发送 DLE 到通信伙伴；

如果块接收出错，它将发送 NAK。
如果决定不使用默认值，则可以分别指定以下参数。

默认情况下，选中“使用默认值”(Use defaults) 复选框。

• 字符延时时间

在“字符延时时间”(Character delay time) 输入域中，可以指定一个帧内两个接收的字符

之间所允许的 大时间间隔。 可以输入一个介于“20 ms”和“65530 ms”之间的值（增量为 
10 ms）。

可选择的 短字符延时取决于传输速度。

传输速度 短字符延时时间

300 bps 60 ms
600 bps 40 ms
1200 bps 30 ms
2400 bps 20 ms
4800 bps 20 ms
9600 bps 20 ms
19200 bps 20 ms
38400 bps 20 ms

默认设置为“220 ms”。
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• 应答延时时间

在“应答延时时间”输入字段中，指定建立连接（STX 和伙伴 DLE 应答之间的时间间隔）

或关闭连接（DLE ETX 和伙伴 DLE 应答之间的时间间隔）时，伙伴应答之前所允许的

长时间段。 可以输入一个介于“20 ms”和“65530 ms”之间的值（增量为 10 ms）。

可选择的 短应答延时时间取决于传输速度。

传输速度 短应答延时时间

300 bps 60 ms
600 bps 40 ms
1200 bps 30 ms
2400 bps 20 ms
4800 bps 20 ms
9600 bps 20 ms
19200 bps 20 ms
38400 bps 20 ms

默认选择为“2000 ms”。

• 连接重试

在“连接重试次数”(Connection retries) 列表中，可以指定模块要建立一个连接可以尝试

的 大次数。 可以选择一个介于 1 和 255 之间的值。

默认选择为“6”。
• 传输重试

在“传输重试”(Transmission retries) 列表中，可以指定模块要传输一个帧可以尝试的

大次数。 可以选择一个介于 1 和 255 之间的值。

默认选择为“6”。

PtP - 信号分配 (RK512) (S7-300, S7-400)

说明

在“属性> 常规 > PtP > 中断选择”(Properties > General > PtP > Interrupt selection) 中，设置

中断、CPU STOP 的特性以及协议。 选择“RK512”作为协议。

根据所选的协议类型，区域导航中的进一步细分会有所不同。

对于“RK512”，有 2 个 PtP 区域： 传输和信号分配。

该部分介绍 PtP 传输，分为 3 个子部分。
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接收线路初始状态

X27（RS 422/485）接口可以在全双工（RS 422）四线制操作模式下运行。 此操作模式适用

于四线制的点对点连接。

接收线路的默认选项为：

• 无

选中“无”(None) 选项，可以选择仅对总线兼容的特定传动装置适用的组态。

• 信号 R(A) 5 V，信号 R(B) 0 V（断线检测）：

通过该选项，可以选择允许执行断线检测的设置。

• 信号 R(A) 0 V，信号 R(B) 5 V
通过该选项，可以选择空闲状态所对应的设置（无活动的发送方）。 使用该组态无法进

行断线检测。

• 默认情况下，将选中“信号 R(A) 5 V，信号 R(B) 0 V（断线检测）”。
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CPU 信息 (S7-300, S7-400)

CPU 寄存器 (S7-300, S7-400)

概述
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累加器 (S7-300, S7-400)

描述

32 位累加器是用于处理字节、字和双字的通用寄存器。 为此，将把操作数装载到 ACCU 并
在其中进行逻辑关联操作。 运算结果总位于 ACCU 1 中，可从这里将结果传送到存储器单元。

管理累加器堆栈机制的工作方式如下：

• 装载操作仅影响 ACCU 1，并将旧内容存储在 ACCU 2 中。

• 传送操作（复制操作）不会更改累加器的内容。

• TAK 操作将 ACCU 1 和 ACCU 2 的内容交换。

• ACCU 1 和 ACCU 2 之间逻辑运算（数学运算、比较运算、AND、OR 等）的结果总存储在 
ACCU 1 中。

32 位寄存器中字节和字的定义（基于 ACCU 1 的示例）

地址分配 (S7-300, S7-400)

过程映像（输入和输出存储区） (S7-300, S7-400)

过程映像的存储区

OB 过程映像 (OB1 PI) 由操作系统周期性更新。 
此过程映像将在指令列表的每次循环期间由 I/O 硬件保存。 这意味着，过程映像中存储区 I 的
各个位在访问指令期间不会改变。 即使过程映像中存储区 Q 的各个位在程序循环期间具有

不同的状态，也只将 后的信号状态发送到输出模块。 
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另请参见： 用户数据 (页 968) 和 更新过程映像 (页 962)

例外

以下情况不使用过程映像来访问 I/O：

• 对输入和输出 I/O 存储区（P 区域）进行直接 I/O 寻址。

• 使用立即处理 I/O 数据的函数。

通过过程映像进行正常 I/O 访问的示例

使用 MW0 的值更新 I/O 输出中的 QW10。

参见

访问 I/O 地址 (页 971)

直接访问 I/O（PI 和 PQ 存储区） (S7-300, S7-400)

直接访问 I/O
如果项目需要以比过程映像更快的速度来更新 I/O 的数据，则可直接在 I/O 输入和输出（PI、
PQ）中访问信号模块。 可以从 PI 存储区读取输入模块的当前状态。 通过写入 PQ 存储区，可

设置输出模块。

小心

无法对 I/O 区域中的单个位（字节、位）进行寻址。 若要置位单个的位，应在逻辑运算中

寻址字节、字或双字。 将（某个字节、字或双字中）更新后的位写入 PQ 区域之后，将对此 
I/O 区域的地址处的所有位进行更新。

有关 I/O 存储区（PI、PQ 存储区）和过程映像（I 和 Q 存储区）关系的详细信息，请参见过

程映像条目。 该条目还说明了过程映像如何保存（稳定）已从信号模块写入或已发送到信

号模块的内容。
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通过 I/O 存储区直接访问 I/O 的示例

使用 MW0 的值更新 I/O 输出中的 PQW10。

参见

访问 I/O 地址 (页 971)
地址区 (页 971)

输入常量的完整语法 (S7-300, S7-400)

概述

短格式 长格式

B# BYTE#
W# WORD#
DW# DWORD#
D# DATE#
T# TIME#
TOD# TIME_OF_DAY#
S5T# S5TIME#
DT# DATE_AND_TIME#
P# POINTER#
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位、字节、字和双字标识符摘要 (S7-300, S7-400)

概述

CPU 存储区 操作数 ID
  位 字节 字 双字

过程映像输入 I IB IW ID
过程映像输出 Q QB QW QD
位存储器 M MB MW MD
局部数据 L LB LW LD
直接 I/O 区域输入 - PIB PIW PID
直接 I/O 区域输出 - PQB PQW PQD
数据块

[OPN] DB
[OPN] DI

DBX
DIX

DBB
DIB

DBW
DIW

DBD
DID

定时器 (T) T - T -
计数器 (C) C - C -

说明

IB0 和 IB1 这两个操作数（存储区域 I，格式：字节，地址字节 0 和 1）寻址的两个字节，与

操作数 IW0（存储区 I，格式：字，2 个字节，从字节 0 递增到地址字节 0 和 1）相同。

元素和块的标识符 (S7-300, S7-400)

概述

T 定时器

DB 全局数据块

DI 背景数据块

FC 函数

FB 函数块
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OB 组织块

C（或 Z） 计数器（取决于助记符）

SDB 系统数据块

SFC 系统函数

SFB 系统函数块

组织块 (S7-300, S7-400)

OB 类型的英语名称 (S7-300, S7-400)

OB 类型的英语名称

在“添加新块”(Add new block") 对话框中创建 OB 时，基于技术原因，OB 类型只能显示为

英语，而不考虑所设置的用户界面语言。为了便于处理，在下表中列出了英语术语及其用户

界面语言设置中对应的名称。该表格适用于 S7-300 和 S7-400 CPU。

“添加新块”(Add new block) 对话框中，OB 类型的英语名称 信息系统中的名称

Time interrupts     时间中断

  Time of day   时钟中断

    TOD_INT0 [OB10] 到 TOD_INT7 
[OB17]

时间中断 OB

  Time delay   延时中断

    DEL_INT0 [OB20] 到 DEL_INT3 
[OB23]

延时中断 OB

  Cyclic   循环中断

    CYC_INT0 [OB30] 到 CYC_INT8 
[OB38]

循环中断 OB

Hardware Interrupts     硬件中断

    HW_INT0 [OB40] 到 HW_INT7 
[OB47]

硬件中断 OB

Startup     启动

    BACKGROUND [OB90] 背景 OB
    COMPLETE RESTART [OB100] 暖启动
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“添加新块”(Add new block) 对话框中，OB 类型的英语名称 信息系统中的名称

    RESTART [OB101] 热启动

    COLD RESTART [OB102] 冷启动

Alarming      
    DP: STATUS ALARM [OB55] 状态中断 OB
    DP: UPDATE ALARM [OB56] 更新中断 OB
    DP: MANUFACTURE ALARM [OB57] 供应商特定中断 OB
    MULTI_INT [OB 60] 多处理器中断 OB
    SYNC_1 [OB61] 到 SYNC_4 [OB64] 等时同步模式中断 OB
Fault Interrupts     故障

    CYCL_FLT [OB 80] 时间错误 OB
    PS_FLT [OB81] 电源故障 OB
    I/O_FLT1 [OB82] 诊断中断 OB
    I/O_FLT2 [OB83] 插拔中断 OB
    CPU_FLT [OB84] CPU 硬件故障 OB
    OBNL_FLT [OB85] 程序执行错误 OB
    RACK_FLT [OB86] 机架故障 OB
    COMM_FLT [OB87] 通信错误 OB
    BREAKUP ERROR [OB88] 执行中止 OB
    PROG_ERR [OB121] 编程错误 OB
    MOD_ERR [OB122] I/O 访问错误 OB

组织块概述 (S7-300, S7-400)

组织块   
组织块 (OB) 是 CPU 操作系统与用户程序之间的接口。 OB 用于执行特定的程序段：

• CPU 启动时

• 周期性地执行或定时执行时

• 出错时

• 发生硬件中断时。

组织块按照已为其分配的优先级来执行。
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可用 OB
并不是所有 CPU 都能处理 S7 中提供的所有 OB。 请查看 CPU 的操作列表以确定您可以使用

哪些 OB。

启动事件和默认优先等级

下表中给出了属于每个 OB 的启动事件和默认优先等级。 

OB 启动事件 默认优先等级 说明

OB 1 启动结束或 OB 1 结束 1 自由周期

OB 10 时间中断 0 2 未指定默认时间

OB 11 时间中断 1 2
OB 12 时间中断 2 2
OB 13 时间中断 3 2
OB 14 时间中断 4 2
OB 15 时间中断 5 2
OB 16 时间中断 6 2
OB 17 时间中断 7 2
OB 20 延时中断 0 3 未指定默认时间

OB 21 延时中断 1 4
OB 22 延时中断 2 5
OB 23 延时中断 3 6
OB 30 循环中断 0（默认： 5 s 采样时间） 7 循环中断

OB 31 循环中断 1（默认： 2 s 采样时间） 8
OB 32 循环中断 2（默认： 1 s 采样时间） 9
OB 33 循环中断 3（默认： 500 ms 采样时间） 10
OB 34 循环中断 4（默认： 200 ms 采样时间） 11
OB 35 循环中断 5（默认： 100 ms 采样时间） 12
OB 36 循环中断 6（默认： 50 ms 采样时间） 13
OB 37 循环中断 7（默认： 20 ms 采样时间） 14
OB 38 循环中断 8（默认： 10 ms 采样时间） 15
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OB 启动事件 默认优先等级 说明

OB 40 硬件中断 0 16 硬件中断

OB 41 硬件中断 1 17
OB 42 硬件中断 2 18
OB 43 硬件中断 3 19
OB 44 硬件中断 4 20
OB 45 硬件中断 5 21
OB 46 硬件中断 6 22
OB 47 硬件中断 7 23
OB 55 状态中断 2 DPV1 中断

OB 56 更新中断 2
OB 57 制造商特定中断 2
OB 61 等时同步模式中断 1 25 等时同步模式中断

OB 62 等时同步模式中断 2 25
OB 63 等时同步模式中断 3 25
OB 64 等时同步模式中断 4 25
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OB 启动事件 默认优先等级 说明

OB 80 时间错误 26, 28 1 异步错误中断

OB 81 电源故障 26, 28 1，用于 
S7-300，
25, 28 1，用于 
S7-400

OB 82 诊断中断 26, 28 1，用于 
S7-300，
25, 28 1，用于 
S7-400

OB 83 拉出/插入中断 26, 28 1，用于 
S7-300，
25, 28 1，用于 
S7-400

OB 84 CPU 硬件故障 26, 28 1，用于 
S7-300，
25, 28 1，用于 
S7-400

OB 85 优先等级错误 26, 28 1，用于 
S7-300，
25, 28 1，用于 
S7-400

OB 86 扩展设备、DP 主站系统或用于分布式 I/O 
的设备故障

26, 28 1，用于 
S7-300，
25, 28 1，用于 
S7-400

OB 87 通信错误 26, 28 1，用于 
S7-300，
25, 28 1，用于 
S7-400

OB 88 处理中断 28
OB 90 暖启动或冷启动，或删除正在 OB 90 中执

行的块，或将 OB 90 加载到 CPU 或终止 
OB 90

29 2) 后台循环
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OB 启动事件 默认优先等级 说明

OB 100 暖启动 27 1 启动

OB 101 热启动 27 1

OB 102 冷启动 27 1

OB 121 编程错误 导致错误的 OB 
的优先等级

同步错误中断

OB 122 I/O 访问错误 导致错误的 OB 
的优先等级

1 优先等级 27 和 28 在启动的优先等级模型中有效。

2 优先等级 29 对应于优先级 0.29。 这意味着后台循环的优先级低于自由循环。

循环程序 (OB 1) (S7-300, S7-400)

说明           
S7 CPU 的操作系统循环执行 OB 1。 执行完 OB 1 后，操作系统再次开始执行 OB 1。 启动

完成后，开始循环执行 OB 1。 可在 OB 1 中调用指令。

OB 1 的功能

在运行时间内监视的所有 OB 中，OB 1 的优先级 低。 除 OB 90 外，其它所有 OB 都可以

中断 OB 1 的执行。下列事件可以使操作系统调用 OB 1：
• 启动处理结束

• 已完成 OB 1 的执行（上一周期）。

执行 OB 1 后，操作系统发送全局数据。 重新启动 OB 1 之前，操作系统会将过程映像输出

写入输出模块、更新过程映像输入以及接收 CPU 的任何全局数据。

S7 监视 大循环时间，以确保 长的响应时间。 大循环时间的值预设为 150 ms。用户可

以设置一个新值，也可以在用户程序中的任意位置使用 "RE_TRIGR" 指令重新启动时间监视。 
如果程序超出 OB 1 的 大循环时间，则操作系统调用 OB 80（时间错误 OB）。 如果未对 
OB 80 编程，则 CPU 切换为 STOP 模式。

除监视 大循环时间外，还可以保证 小循环时间。 操作系统将延时启动新循环（将过程

映像输出写入输出模块），直至达到 小循环时间。

可以使用组态更改 大循环时间参数和 小循环时间参数。
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OB 1 的本地数据

下表说明了 OB 1 的临时 (TEMP) 变量。变量名称为 OB 1 的默认名称。

变量 数据类型 说明

OB1_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

B#16#11：OB 1 处于激活状态

OB1_SCAN_1 BYTE • B#16#01：完成暖启动

• B#16#02：完成热启动

• B#16#03：完成自由循环

• B#16#04：完成冷启动

• B#16#05：主站-备用站切换和上一主站处于 
STOP 状态后，新主站 CPU 的首个 OB 1 循环

OB1_PRIORITY BYTE 优先等级： 1 
OB1_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (01)
OB1_RESERVED_1 BYTE 预留

OB1_RESERVED_2 BYTE 预留

OB1_PREV_CYCLE INT 上一扫描周期的运行时间 (ms)。
OB1_MIN_CYCLE INT 自上次启动后的 小循环时间 (ms)
OB1_MAX_CYCLE INT 自上次启动后的 大循环时间 (ms)
OB1_DATE_TIME DATE_AND_TIM

E
调用 OB 时的日期和时间

时间中断组织块（OB 10 至 OB 17） (S7-300, S7-400)

说明         
S7 多提供八个 OB（OB 10 至 OB 17），这些 OB 可单次启动，也可定期启动。 可以采用

按下列间隔处理这些 OB 的方法，为 CPU 分配参数：

• 一次

• 每分钟

• 每小时

• 每天

• 每周

• 每月
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• 每年

• 月末

说明

如果是每月执行时间中断 OB，则只能将 1、2 至 28 用作开始日期。

时间中断 OB 的功能

要启动时间中断，必须先设置中断，然后再将其激活。 有以下三种启动方式：

• 自动启动时间中断。 若已设定并激活每个组态的时间中断，则会发生该中断。 下表显示

了根据组态激活时间中断时的几种可能。

• 根据组态设置时间中断，然后通过在程序中调用 "ACT_TINT" 指令来激活时间中断。

• 通过调用 "SET_TINT" 指令来设置时间中断，然后通过 "ACT_TINT" 指令激活。

间隔 说明

未激活 不执行时间中断 OB，即便将其加载到 CPU 中。 通过调用 "ACT_TINT" 
指令激活时间中断。

仅激活一次 时间中断 OB 在按照指定的时间运行一次后，即自动取消。

可在程序中使用 "SET_TINT" 指令复位时间中断，并使用 "ACT_TINT" 
指令重新激活。

定期激活 当发生时间中断时，CPU 将根据当前的时间和周期计算时间中断的

下一次启动时间。

说明

如果采用只处理一次相应 OB 的方法组态时间中断，则日期和时间不可为过去的日期和时间

（相对于 CPU 的实时时钟）。

如果采用定期处理相应 OB 的方法组态时间中断，但起始日期和时间已经过去，则将在下次

到达该日期和时间时处理时间中断。 在下图中对此进行了说明，下图显示了如果起始时间

已经过去且已设置定期激活，时间中断 OB 的初始处理。

可使用 "DIS_IRT" 指令禁止调用时间中断 OB，使用 "EN_IRT" 指令重新调用，并使用 "DIS_AIRT" 
和 "EN_AIRT" 指令对其进行延时。
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影响时间中断 OB 的条件

由于时间中断仅以指定的时间间隔发生，因此在程序执行期间，某些条件可能会影响相关 OB 
的功能。 下表显示了其中一些条件，并说明了这些条件对处理时间中断 OB 的影响。

条件 结果

用户程序调用 "CAN_TINT" 指令，并

取消时间中断。

操作系统删除时间中断的启动事件（日期和时间）。 
如果要再次调用该 OB，则必须复位和激活启动事件。

用户程序试图激活时间中断 OB，但

激活时该 OB 未加载到 CPU。
操作系统随后调用 OB 85。如果 OB 85 未编程（装载

到 CPU），则 CPU 切换到 STOP 模式。

通过同步或更正 CPU 的系统时钟用

户预设了时间，并跳过了启动事件

（时间中断 OB 的日期或时间）。

操作系统调用 OB 80 并对时间中断 OB 的编号和 OB 80 
中的启动事件信息进行编码。

然后，操作系统对时间中断 OB 处理一次，不论此 OB 
的实际处理频率为何。 OB 80 的启动事件信息显示了

初跳过时间中断 OB 时的日期和时间。

通过同步或更正 CPU 的系统时钟用

户重置了时间，并重复了启动事件

（时间中断 OB 的日期或时间）。

S7-400-CPU：
如果在重置时间之前已激活时间中断 OB，则不会针对

已超时的时间再次调用该 OB。
S7-300-CPU： 执行时间中断 OB。

CPU 执行暖启动或冷启动。 然后，通过指令组态的每个时间中断 OB 重新采用指

定的组态。

如果已为相关 OB 组态一次性启动的时间中断，并通

过组态进行设置和激活，则只要组态的起始时间已经

过去（相对于 CPU 的实时时钟），在操作系统暖启动

或冷启动之后，将调用一次 OB。   
当已经发生下一间隔的启动事件

时，仍在处理时间中断 OB。
操作系统然后调用 OB 80。如果 OB 80 未编程，则 
CPU 切换到 STOP 模式。

否则，在处理完 OB 80 并且时间中断 OB 完成后将执

行所请求的 OB。
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时间中断 OB 的本地数据

下表包含了时间中断 OB 的临时 (TEMP) 变量。选择 OB 10 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB10_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

B#16#11： 中断处于激活状态

OB10_STRT_INFO BYTE B#16#11：OB 10 的启动请求

(B#16#12：OB 11 的启动请求）

 :
 :
(B#16#18：OB 17 的启动请求）

OB10_PRIORITY BYTE 指定的优先等级；默认值： 2
OB10_OB_NUMBR BYTE OB 编号（10 至 17）
OB10_RESERVED_1 BYTE 预留

OB10_RESERVED_2 BYTE 预留

OB10_PERIOD_EXE WORD 按指定的时间间隔处理 OB：
W#16#0000：一次

W#16#0201：每分钟

W#16#0401：每小时

W#16#1001：每天

W#16#1201：每周

W#16#1401：每月

W#16#1801：每年

W#16#2001：月末

OB10_RESERVED_3 INT 预留

OB10_RESERVED_4 INT 预留

OB10_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时
的日期和时间
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延时中断组织块（OB 20 至 OB 23） (S7-300, S7-400)

说明

S7 多提供四个在指定的延迟之后执行的 OB（OB 20 至 OB 23）。 通过调用 "SRT_DINT" 指
令启动每个延时中断 OB。 延迟时间是指令的一个输入参数。

用户程序调用 "SRT_DINT" 指令时，需要提供 OB 编号、延迟时间和用户特定的标识符。 经
过指定的延迟后，相关 OB 将会启动。 您还可以取消执行尚未启动的延时中断。

延时中断 OB 的功能

到达延迟时间（随 OB 编号一同传送给 "SRT_DINT" 指令的值，单位为毫秒）后，操作系统将

启动相应的 OB。
要使用延时中断，必须执行以下任务：

• 必须调用 "SRT_DINT" 指令。

• 必须将延时中断 OB 作为用户程序的一部分下载到 CPU。
只有在 CPU 处于 RUN 模式时才执行延时中断 OB。 暖启动或冷启动会清除延时中断 OB 的
任意启动事件。如果尚未激活延时中断，则可使用 "CAN_DINT" 指令取消执行。

延迟时间的测量精度为 1 ms。在您的顺序之后延迟时间可立即启动。 可使用 "QRY_DINT" 指
令查询延时中断的状态。

如果发生以下事件之一，操作系统将调用异步错误 OB：
• 如果操作系统试图启动一个尚未装载的 OB，并且用户在调用 "SRT_DINT" 指令时指定了

其编号。

• 如果在完全执行相应延时中断 OB 之前发生延时中断的下一个启动事件。

可使用 "DIS_IRT" 指令禁止调用时间中断 OB，使用 "EN_IRT" 指令重新调用，并使用 "DIS_AIRT" 
和 "EN_AIRT" 指令对其进行延时。
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延时中断 OB 的本地数据

下表显示了延时中断 OB 的临时 (TEMP) 变量。变量名为 OB 20 的默认名称。

变量 数据类型 声明 说明

OB20_EV_CLASS BYTE TEMP 事件类别和标识符：

B#16#11：中断处于激活状态

OB20_STRT_INF BYTE TEMP • B#16#21：OB 20 的启动请求

• (B#16#22：OB 21 的启动请求）

• (B#16#23：OB 22 的启动请求）

• (B#16#24：OB 23 的启动请求）

OB20_PRIORITY BYTE TEMP 指定的优先等级： 默认值 3 (OB 
20) 至 6 (OB 23)
S7-1500 CPU 的默认值： 3

OB20_OB_NUMBR BYTE TEMP OB 编号（20 至 23）
OB20_RESERVED_1 BYTE TEMP 预留

OB20_RESERVED_2 BYTE TEMP 预留

OB20_SIGN WORD TEMP 用户 ID： 调用“SRT_DINT”指令的输

入参数 SIGN
OB20_DTIME TIME TEMP 已指定的延迟时间（单位为 ms）
OB20_DATE_TIME DATE_AND_TIME TEMP 调用 OB 时的日期和时间

循环中断组织块（OB 30 至 OB 38） (S7-300, S7-400)

说明         
S7 可提供多达九个循环中断 OB（OB 30 到 OB 38）。通过这些循环中断，可按照相同的时

间段启动程序。下表列出了各循环中断 OB 的时间帧和优先级默认值。

循环中断 OB 时间帧默认值 优先级默认值

OB 30 5 s 7
OB 31 2 s 8
OB 32 1 s 9
OB 33 500 ms 10
OB 34 200 ms 11
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循环中断 OB 时间帧默认值 优先级默认值

OB 35 100 ms 12
OB 36 50 ms 13
OB 37 20 ms 14
OB 38 10 ms 15

循环中断 OB 的功能

循环中断 OB 的启动时间段是否相同，取决于循环时钟和相位偏移量。

说明

用户需确保每个循环中断 OB 的运行时间远小于其间隔时间。如果循环中断 OB 因超出等待

的间隔时间，在下一次执行前并未完全执行，则启动时间错误 OB (OB 80)。之后，再执行

导致该错误的循环中断。

“DIS_IRT”指令可禁止调用循环中断 OB；而“EN_IRT”指令则可重新启用循环中断 OB 调用；

“DIS_AIRT”和“EN_AIRT”指令可延时循环中断 OB。
有关循环时钟的参数范围、优先级和相位偏移，请参见相应 CPU 的技术规范。用户可通过

组态更改相应的参数设置。
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循环中断 OB 的本地数据

下表列出了循环中断 OB 的临时变量 (TEMP)。

变量 数据类型 说明

OB3x_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

B#16#11：中断当前激活

OB3x_STRT_INF BYTE • B#16#30：H-系统中，特定的循环中断 OB 
启动请求（切换为“冗余”系统状态时，所

指定的特定处理过程）

• B#16#31：OB 30 的启动请求

 …
• B#16#36：OB 35 的启动请求

 …
• B#16#39：OB 38 的启动请求

• B#16#3A：满足以下条件时，启动循环中断 
OB 请求（OB 30 到 OB 38）：

– 循环时间 < 32768 μs
– 循环时间、相位偏移或两者均不为整数值 

(ms)。
OB3x_PRIORITY BYTE 所分配的优先级；默认值：7 (OB 30) 到 15 (OB 

38) 
S7-1500 CPU 的默认值：8 到 14；16 到 17

OB3x_OB_NUMBR BYTE OB 编号（30 到 38）
OB3x_RESERVED_1 BYTE 预留

OB3x_RESERVED_2 BYTE 预留

OB3x_PHS_OFFSET INT OB 30 到 34 和 36 到 38：
• 如果 OB3x_STRT_INF=B#16#3A：相位偏移

单位为 μs
• 其它情况：相位偏移单位为 ms

OB35_PHASE_OFFSET WORD OB 35：
• 如果 OB35_STRT_INF=B#16#3A：相位偏移

单位为 μs
• 其它情况：相位偏移单位为 ms

OB3x_RESERVED_3 INT 预留
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变量 数据类型 说明

OB3x_EXC_FREQ INT • 如果 OB3x_STRT_INF=B#16#3A：循环时钟

单位为 μs
• 其它情况：循环时钟单位为 ms

OB3x_DATE_TIME DATE_AND_
TIME

调用 OB 时的日期和时间

硬件中断组织块（OB 40 至 OB 47） (S7-300, S7-400)

说明         
S7 提供了多达八个独立的硬件中断，每一中断都具有自己的 OB。
根据组态指定哪些通道将触发硬件中断， 
• 在每个信号模块的哪个补充条件下。

• 将哪个硬件中断 OB 分配给各个通道组（默认情况下，将由 OB 40 处理所有硬件中断）。

对于 CP 和 FM，必须为此使用模块的相应软件。

可根据组态为各个硬件中断 OB 选择优先等级。

硬件中断 OB 的功能

当模块触发硬件中断后，操作系统将标识插槽并确定相关硬件中断 OB。如果该 OB 的优先

级高于当前优先级，则启动该 OB。当执行完此硬件中断 OB 后，将发送通道特定的确认。

如果在对硬件中断进行标识和确认的这段时间内，在同一模块中发生了触发硬件中断的另一

事件，则应用以下规则：

• 如果该事件发生在先前触发硬件中断的通道中，则将丢失相关中断。下图基于数字输入

模块的通道示例，说明了过程信号与相关硬件中断 OB 的执行之间的连接。触发事件是上

升沿。相关硬件中断 OB 为 OB 40。

OB 40

• 如果事件发生在相同模块的另一通道中，则在该时刻不会触发硬件中断。但是，此中断

不会丢失，在确认当前激活的硬件中断之后会触发此中断。
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如果触发硬件中断，其 OB 当前由于另一个模块的硬件中断而处于激活状态，则会登记新的

请求并会在指定的时间处理该 OB。
可使用 "DIS_IRT" 指令禁止调用硬件中断 OB，使用 "EN_IRT" 指令重新调用，并使用 "DIS_AIRT" 
和 "EN_AIRT" 指令对其进行延时。

可使用 "WR_PARM"、" WR_DPARM" 及 "PARM_MOD" 指令来指定模块的硬件中断参数。 

硬件中断 OB 的本地数据

下表列出了硬件中断 OB 的临时 (TEMP) 变量。其中，系统将 OB 40 的默认名称选择作为变

量名称。

变量 数据类型 说明

OB40_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

B#16#11：中断当前激活

OB40_STRT_INF BYTE • B#16#41：通过中断线路 1 进行中断

• B#16#42：通过中断线路 2 进行中断（仅 
S7-400）

• B#16#43：通过中断线路 3 进行中断（仅 
S7-400）

• B#16#44：通过中断线路 4 进行中断（仅 
S7-400）

• B#16#45：WinAC：通过 PC 触发中断

注：在 CPU 1、... 4 的多值计算模式下分配中断线

路 1、... 4。
OB40_PRIORITY BYTE 指定的优先等级：默认值： 

16 (OB 40) 到 23 (OB 47) 
S7-1500 CPU 的默认值：16

OB40_OB_NUMBR BYTE OB 编号（40 至 47）
OB40_RESERVED_1 BYTE 预留

OB40_IO_FLAG BYTE • B#16#54： 输入模块 
• B#16#55：输出模块

• B#16#00：不适用

OB40_MDL_ADDR WORD 触发了中断的模块的逻辑起始地址
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变量 数据类型 说明

OB40_POINT_ADDR DWORD • 对于数字模块：

模块上包含输入的位阵列已触发硬件中断

有关将 OB40_POINT_ADDR 位分配给模块通道

的信息，请参见相应模块的说明。

• 对于模拟模块：位域及哪个通道超出哪个阈值

的信息（请参考模块说明以了解精确结构）。

• 对于 CP 或 IM：

模块的中断状态（与用户无关）

OB40_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

说明

如果正在使用具有 DPV1 功能的 CPU，则通过指令“RALRM”可获取除启动信息之外该 OB 有
关中断的更改信息。在 S7 兼容模式下操作 DP 主站时，该指令同样适用。

状态中断 OB (OB 55) (S7-300, S7-400)

说明

如果状态中断由 DPV1 从站或 IO 设备的插槽触发，则 CPU 操作系统将调用 OB 55。如果 DPV1 
从站或 IO 设备中的组件（模块或机架）更改了操作模式（如，由 RUN 变更为 STOP），则

可能执行以上操作。有关触发状态中断的事件的确切信息，请参见 DPV1 从站或 IO 设备制

造商提供的文档。

说明

如果将 S7-400 CPU 或 S7-400 PROFIBUS CP 设置为“S7 兼容”DP 模式，则无法使用任何状态

中断 OB (OB 55)。 
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状态中断 OB 的本地数据

下表列出了状态中断 OB 的临时 (TEMP) 变量。变量名为 OB 55 的默认名称。

变量 数据类型 说明

OB55_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

B#16#11（到达事件）

OB55_STRT_INF BYTE • B#16#55：DP 的状态中断

• B#16#58：PROFINET IO 的状态中断

OB55_PRIORITY BYTE 指定的优先等级，默认值：2 或 4（对于 S7-1500 
CPU）

OB55_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (55)
OB55_RESERVED_1 BYTE 预留

OB55_IO_FLAG BYTE 输入模块：B#16#54
输出模块：B#16#55

OB55_MDL_ADDR WORD 中断触发组件（模块）的逻辑起始地址

OB55_LEN BYTE 中断所提供的数据块长度

OB55_TYPE BYTE 中断类型“状态中断”的 ID
OB55_SLOT BYTE 触发中断组件（模块）的插槽号

OB55_SPEC BYTE 指示符：

• 位 0 到 1：中断指示符

• 位 2：Add_Ack
• 位 3 到 7：顺序号

OB55_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

说明

上表描述的 OB55_LEN、OB55_TYPE、OB55_SLOT、OB55_SPEC 的含义仅适用于 DP 状态中

断。若是 PROFINET IO 的状态中断，则必须按下述表格组织局部变量。

说明

通过在 OB 55 中调用指令“RALRM”，可从报文中读取有关中断的完整补充信息。
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如果要根据启动事件编程 OB55，建议您按如下方式组织局部变量：

变量 数据类型

OB55_EV_CLASS BYTE
OB55_STRT_INF BYTE
OB55_PRIORITY BYTE
OB55_OB_NUMBR BYTE
OB55_RESERVED_1 BYTE
OB55_IO_FLAG BYTE
OB55_MDL_ADR WORD
OB55_Z2 WORD
OB55_Z3 WORD
OB55_DATE_TIME DATE_AND_TIME

根据启动事件的不同，变量 OB55_Z2 和 OB55_Z3 会包含不同的信息。下面对此进行了更加

详细的解释。

OB55_Z2 的含义

OB55_STRT_INF OB55_Z2 的含义

B#16#55 • 低位字节：中断类型“状态中断”的 ID
• 高位字节：中断所提供的数据块长度

B#16#58 中断类型的 ID：
• W#16#0005：状态中断
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OB55_Z3 的含义

OB55_STRT_INF OB55_Z3 的含义

B#16#55 • 低位字节：指示符

– 位 0 到 1：中断指示符

– 位 2：Add_Ack
– 位 3 到 7：序号

• 高位字节：触发中断组件（模块）的插槽

B#16#58 中断指示符

• 位 0 到 10：序号（取值范围 0 至 2047）
• 位 11 到 15：0

更新中断 OB (OB 56) (S7-300, S7-400)

说明

如果更新中断由 DPV1 从站或 IO 设备的插槽触发，则 CPU 操作系统将调用 OB 56。如果用

户更改了 DPV1 从站或 IO 设备的插槽参数（通过本地或远程访问），则可能执行以上操作。

有关触发更新中断的事件的确切信息，请参见 DPV1 从站或 IO 设备制造商提供的文档。

说明

如果将 S7-400 CPU 或 S7-400 PROFIBUS CP 设置为“S7 兼容”DP 模式，则无法使用任何更新

中断 OB (OB 56)。

更新中断 OB 的本地数据

下表列出了更新中断 OB 的临时 (TEMP) 变量。变量名为 OB 56 的默认名称。

变量 数据类型 说明

OB56_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

B#16#11（到达事件）

OB56_STRT_INF BYTE • B#16#56：DP 的更新中断

• B#16#59：PROFINET IO 的更新中断

OB56_PRIORITY BYTE 指定的优先等级，默认值：2 或 4（对于 S7-1500 
CPU）

OB56_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (56)
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变量 数据类型 说明

OB56_RESERVED_1 BYTE 预留

OB56_IO_FLAG BYTE 输入模块：B#16#54
输出模块：B#16#55

OB56_MDL_ADDR WORD 中断触发组件（模块）的逻辑起始地址

OB56_LEN BYTE 中断所提供的数据块长度

OB56_TYPE BYTE 中断类型“更新中断”的 ID
OB56_SLOT BYTE 触发中断组件（模块）的插槽号

OB56_SPEC BYTE 指示符：

• 位 0 到 1：中断指示符

• 位 2：Add_Ack
• 位 3 到 7：顺序号

OB56_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

说明

上表描述的 OB56_LEN、OB56_TYPE、OB56_SLOT、OB56_SPEC 的含义仅适用于 DP 更新中

断。若是 PROFINET IO 的更新中断，则必须按下述表格组织局部变量。

说明

通过在 OB 56 中调用指令“RALRM”，可从报文中读取有关中断的完整补充信息。

如果要根据启动事件编程 OB 56，建议您按如下方式组织局部变量：

变量 数据类型

OB56_EV_CLASS BYTE
OB56_STRT_INF BYTE
OB56_PRIORITY BYTE
OB56_OB_NUMBR BYTE
OB56_RESERVED_1 BYTE
OB56_IO_FLAG BYTE
OB56_MDL_ADR WORD
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变量 数据类型

OB56_Z2 WORD
OB56_Z3 WORD
OB56_DATE_TIME DATE_AND_TIME

根据启动事件的不同，变量 OB56_Z2 和 OB56_Z3 会包含不同的信息。下面对此进行了更加

详细的解释。

OB56_Z2 的含义

OB56_STRT_INF OB56_Z2 的含义

B#16#56 • 低位字节：中断类型“更新中断”的 ID
• 高位字节：中断所提供的数据块长度

B#16#59 中断类型的 ID
• W#16#0006：更新中断

• W#16#001E: Upload-and-Retrieval-Alarm
有关使用函数块 IPARSERV 将 PROFINET 设备或模块所需的附加组

态数据保存到 DB 中，从而在后续维护或维修时进行恢复的应用

示例，敬请访问“西门子工业在线支持”网站。为此，PROFINET 
设备使用 Update-Alarm OB 将 Upload-and-Retrieval-Alarm 发送

到 IO 控制器中。

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/
45841087 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/45841087)

OB56_Z3 的含义

OB56_STRT_INF OB56_Z3 的含义

B#16#56 • 低位字节：指示符

– 位 0 到 1：中断指示符

– 位 2：Add_Ack
– 位 3 到 7：序号

• 高位字节：触发中断组件（模块）的插槽

B#16#59 中断指示符：

• 位 0 到 10：序号（取值范围 0 至 2047）
• 位 11 到 15：0
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制造商特定报警的 OB (OB 57) (S7-300, S7-400)

说明

如果制造商特定中断由 DPV1 从站或 IO 设备的插槽触发，则 CPU 操作系统将调用 OB 57。

说明

如果将 S7-400 CPU 或 S7-400 PROFIBUS CP 设置为“S7 兼容”DP 模式，则无法使用任何制造

商特定中断 OB (OB 57)。

制造商特定中断 OB 的本地数据

下表列出了制造商特定中断 OB 的临时 (TEMP) 变量。所选变量名称为 OB 57 的默认名称。

变量 数据类型 说明

OB57_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

B#16#11（到达事件）

OB57_STRT_INF BYTE • B#16#57：DP 的制造商中断

• B#16#5A：PROFINET IO 的制造商中断

• B#16#5B：IO：配置文件特定中断

OB57_PRIORITY BYTE 指定的优先等级，默认值：2 或 4（对于 S7-1500 
CPU）

OB57_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (57)
OB57_RESERVED_1 BYTE 预留

OB57_IO_FLAG BYTE 输入模块：B#16#54
输出模块：B#16#55

OB57_MDL_ADDR WORD 中断触发组件（模块）的逻辑起始地址

OB57_LEN BYTE 中断所提供的数据块长度

OB57_TYPE BYTE 中断类型为“供应商特定中断”的 ID
OB57_SLOT BYTE 触发中断组件（模块）的插槽号
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变量 数据类型 说明

OB57_SPEC BYTE 指示符：

• 位 0 到 1：中断指示符

• 位 2：Add_Ack
• 位 3 到 7：顺序号

OB57_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

说明

上表描述的 OB57_LEN、OB57_TYPE、OB57_SLOT、OB57_SPEC 的含义仅适用于 DP 制造商

特定中断。若是 PROFINET IO 的制造商特定中断，则必须按下述表格组织局部变量。

说明

通过在 OB 57 中调用指令“RALRM”，可从报文中读取有关中断的完整补充信息。

如果要根据启动事件编程 OB 57，建议您按如下方式组织局部变量：

变量 数据类型

OB57_EV_CLASS BYTE
OB57_STRT_INF BYTE
OB57_PRIORITY BYTE
OB57_OB_NUMBR BYTE
OB57_RESERVED_1 BYTE
OB57_IO_FLAG BYTE
OB57_MDL_ADR WORD
OB57_Z2 WORD
OB57_Z3 WORD
OB57_DATE_TIME DATE_AND_TIME

根据启动事件的不同，变量 OB57_Z2 和 OB57_Z3 会包含不同的信息。下面对此进行了更加

详细的解释。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1079



OB57_Z2 的含义

OB57_STRT_INF OB57_Z2 的含义

B#16#57 • 低位字节：中断类型为“供应商特定中断”的 ID
• 高位字节：中断所提供的数据块长度

B#16#5A 中断类型的 ID：
• W#16#0020 至 007F：制造商特定中断

OB57_Z3 的含义

OB57_STRT_INF OB57_Z3 的含义

B#16#57 • 低位字节：指示符

– 位 0 到 1：中断指示符

– 位 2：Add_Ack
– 位 3 到 7：序号

• 高位字节：触发中断组件（模块）的插槽

B#16#5A 中断指示符

• 位 0 到 10：序号（取值范围 0 至 2047）
• 位 11 到 15：0

同步循环中断 OB（OB 61 至 OB 64） (S7-300, S7-400)

说明             
通过等时同步模式中断，可选择在具有 DP 周期或 PN 发送时钟的等时同步周期中启动程序。 
OB 6y（1 <= y <= 4）用作等时同步模式中断 TSAL y 的接口 OB。可以在 0（取消选择 OB）
和 2 到 26 之间设置 OB 61 到 OB 64 的优先级。

小心

直接访问

在使用 L 或 T 命令（例如 L PIB、T PQB）直接访问或使用指令“DPRD_DAT”和“DPWR_DAT” 
时，请避免访问已分配了带 OB6x 连接的过程映像分区的 I/O 区域（等时同步模式中断）。
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等时同步模式中断 OB 的本地数据

下表介绍了等时同步模式中断 OB 的临时 (TEMP) 变量。选择 OB 61 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB61_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

B#16#11：中断处于激活状态

OB61_STRT_INF BYTE B#16#64：OB 61 的启动请求

：

B#16#67： OB 64 的启动请求

OB61_PRIORITY BYTE 指定的优先等级；默认值： 25 或 21（对于 
S7-1500 CPU）

OB61_OB_NUMBR BYTE OB 编号： 61 ... 64
OB61_RESERVED_1 BYTE 预留

OB61_RESERVED_2 BYTE 预留

OB61_GC_VIOL BOOL 带 PROFIBUS DP 的 GC 违例 
OB61_FIRST BOOL 启动或停止状态后的首次使用

OB61_MISSED_EXEC BYTE 自上次执行 OB 61 以来启动 OB 61 失败的次数

OB61_DP_ID BYTE 等时 DP 主站系统（1 至 32）的 DP 主站系统 ID 
或等时 PNIO 系统（100 至 115）的 PROFINET 
IO 系统 ID

OB61_RESERVED_3 BYTE 预留

OB61_RESERVED_4 WORD 预留

OB61_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

时间错误 OB (OB 80) (S7-300, S7-400)

说明         
CPU 操作系统如果在执行 OB 时出错，就会调用 OB 80，此类错误包括： 
• 超过循环时间

• OB 执行期间的确认错误

• 设置时间转发（跳过时间）以启动 OB

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1081



例如，如果在完成某个循环中断 OB 的前一次执行之前，发生了该 OB 的启动事件，则操作

系统调用 OB 80。 
如果未对 OB 80 编程，则 CPU 切换为 STOP 模式。

可使用指令 "DIS_IRT" 禁止调用时间错误 OB，使用指令 "EN_IRT" 重新调用，并使用指令 
"DIS_AIRT" 和 "EN_AIRT" 对其进行延时。

说明

如果因超出了循环时间而导致在同一循环内调用了两次 OB 80，则 CPU 转为 STOP 模式。通

过在适当情况下调用指令 "RE_TRIGR"，可防止这种情况。

请注意“Report System Errors”的使用

Report System Errors”将延时执过程中的中断处理时间。

如果满足“Report System Errors”的执行时间 > 50% 的循环时间这一条件，这种效果将更

加明显（这里，“Report System Errors”的执行时间指的是循环时间内“Report System Errors”
所有处理时间的总和）。这会导致调用时间错误 OB 并有可能导致 CPU STOP（如果未装载

时间错误 OB）。

可以使用以下措施来防止这种情况：

• 如果使用等时同步模式中断 OB（OB 61 到 OB 64），必须确保每单位时间的调用频率比

之前要低。这可以通过为每个等时同步模式中断 OB 增加相关的“应用循环系数”参数来

实现。

• 增加比率（循环时间 - “Report System Errors”的执行时间）/（“Report System Errors”的执

行时间）。可使用以下两个选项进行该操作：

– 如果在循环中断 OB（OB 30 到 OB 38）中调用了“Report System Errors”，那么请增加

相关 OB 的循环时钟。

– 在 OB 1 中，增加与“Report System Errors”无关的程序部分的执行时间。这可以通过使

用“WAIT”指令来实现。
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时间错误 OB 的本地数据

下表列出了时间错误 OB 的临时 (TEMP) 变量。系统选择 OB 80 的默认名称作为变量名称。 

变量 数据类型 说明

OB80_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：B#16#35
OB80_FLT_ID BYTE 错误代码（可能值：B#16#01、

B#16#02、B#16#05、B#16#06、
B#16#07、B#16#08、B#16#09、
B#16#0A、B#16#0B）

OB80_PRIORITY BYTE 优先等级：OB 80 以优先等级 26 在 RUN 模
式下运行，如果发生 OB 请求缓冲区溢出，

则以优先等级 28 运行

对于 S7-1500 CPU：优先级 22
OB80_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (80)
OB80_RESERVED_1 BYTE 预留

OB80_RESERVED_2 BYTE 预留

OB80_ERROR_INFO WORD 错误信息：取决于错误代码

OB80_ERR_EV_CLASS BYTE 引起错误的事件的类别

OB80_ERR_EV_NUM BYTE 引起错误的事件的编号

OB80_OB_PRIORITY BYTE 错误信息：取决于错误代码

OB80_OB_NUM BYTE 错误信息：取决于错误代码

OB80_DATE_TIME DATE_AND_TIME 调用 OB 时的日期和时间

与错误代码相关的变量具有以下含义：

错误代码 变量 位 含义

B#16#01     超出循环时间

  OB80_ERROR_INFO   上一扫描周期的运行时间 (ms)
  OB80_ERR_EV_CLASS   触发该中断的事件类别

  OB80_ERR_EV_NUM   触发该中断的事件编号

  OB80_OB_PRIORITY   出错时正在进行处理的 OB 优先等级

  OB80_OB_NUM   出错时处于激活状态的 OB 编号

B#16#02     仍在处理请求的 OB。
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错误代码 变量 位 含义

  OB80_ERROR_INFO   所请求 OB 相应的临时变量。该变量的值取决于 
OB80_ERR_EV_CLASS 和 OB80_ERR_EV_NUM。

  OB80_ERR_EV_CLASS   触发该中断的事件类别

  OB80_ERR_EV_NUM   触发该中断的事件编号

  OB80_OB_PRIORITY   导致错误的 OB 的优先等级（例如："7" 表示 OB 30 的
优先等级 7，该 OB 本应该启动，但没能启动）

  OB80_OB_NUM   导致错误的 OB 的编号（例如："30" 表示 OB 30，该 
OB 本应该启动，但没能启动）

B#16#05     由于时间跳变而导致时间中断超时

  OB80_ERROR_INFO 置位位 0： 对于时间中断 0，起始时间在过去

    ...  
    置位位 7： 对于时间中断 7，起始时间在过去

    位 8 到 15 未使用

  OB80_ERR_EV_CLASS   未使用

  OB80_ERR_EV_NUM   未使用

  OB80_OB_PRIORITY   未使用

  OB80_OB_NUM   未使用

B#16#06 与错误代码 B#16#05 
相同

  在 HOLD 后重新进入 RUN 而超时的时间中断

B#16#07 与错误代码 B#16#02 
相同

  当前优先等级的 OB 请求缓冲区溢出（一个优先等级

的每个 OB 启动请求都将输入到相关的 OB 请求缓冲区

中；该 OB 结束后，将再次删除该条目。如果一个优

先等级中包含的 OB 启动请求数量大于相关 OB 请求缓

冲区所允许的 大条目数，则调用 OB 80 且错误代码

为 B#16#07。）

B#16#08 与错误代码 B#16#02 
相同

  等时同步模式中断 - 时间错误

B#16#09 与错误代码 B#16#02 
相同

  因中断负载过高而导致中断丢失

B#16#0A     在 CiR 之后恢复 RUN 模式

  OB80_ERROR_INFO   CiR 同步时间（单位为 ms）
B#16#0B     工艺同步中断 - 时间错误

  OB80_ERR_EV_NUM   触发该中断的事件编号：W#16#116A
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错误代码 变量 位 含义

  OB80_OB_PRIORITY   出错时正在进行处理的 OB 优先等级

  OB80_OB_NUM   出错时处于激活状态的 OB 的编号：65
B#16#0C     （仅 S7-1500 R/H CPU）第二次超出循环时间

  OB80_ERROR_INFO   上一扫描周期的运行时间 (ms)
  OB80_ERR_EV_CLASS   触发该中断的事件类别

  OB80_ERR_EV_NUM   触发该中断的事件编号

  OB80_OB_PRIORITY   出错时正在进行处理的 OB 优先等级

  OB80_OB_NUM   出错时处于激活状态的 OB 编号

电源错误组织块 (OB 81) (S7-300, S7-400)

说明       
只要发生由错误或故障所触发的事件，而此错误或故障又与电源（仅在 S7-400 上）或备用

电池（进入或离去事件）有关，则 CPU 操作系统调用 OB 81。
在 S7-400 中，如果已使用 BATT.INDIC 开关激活了电池测试功能，则只有在出现电池故障时

才会调用 OB 81。
如果没有对 OB 81 编程，则 CPU 不会转为 STOP 模式。

可使用指令 "DIS_IRT" 禁止调用电源错误 OB，使用指令 "EN_IRT" 重新调用，并使用指令 
"DIS_AIRT" 和 "EN_AIRT" 对其进行延时。

电源错误 OB 的本地数据

下表列出了电源错误 OB 的临时 (TEMP) 变量。已选择 OB 81 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB81_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

• B#16#38：离去事件

• B#16#39：到达事件

OB81_FLT_ID BYTE 错误代码（可能值： B#16#21、B#16#22、
B#16#23、B#16#25、B#16#26、B#16#27、
B#16#31、B#16#32、B#16#33）

OB81_PRIORITY BYTE 优先等级： 可在组态期间设定

例如，对于 RUN 模式，可设定值 2 至 26。
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变量 数据类型 说明

OB81_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (81)
OB81_RESERVED_1 BYTE 预留

OB81_RESERVED_2 BYTE 预留

OB81_RACK_CPU WORD • 位 0 到 7： B#16#00
• 位 8 到 15：

– 对于标准 CPU： B#16#00
– 对于 H-CPU： 位 8 到 10： 机架号，位 

11： 0=预留 CPU，1=主站 CPU，位 12 到 
15： 1111

OB81_RESERVED_3 BYTE 仅与错误代码 B#16#31、B#16#32 以及 
B#16#33 相关

OB81_RESERVED_4 BYTE 仅与错误代码 B#16#31、B#16#32 以及 
B#16#33 相关

OB81_RESERVED_5 BYTE 仅与错误代码 B#16#31、B#16#32 以及 
B#16#33 相关

OB81_RESERVED_6 BYTE 仅与错误代码 B#16#31、B#16#32 以及 
B#16#33 相关

OB81_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

变量 OB81_RESERVED_i (3 ≤ i ≤ 6) 指示其上的备用电池（错误代码 B#16#31）、备用电压

（错误代码 B#16#32）或 24 V 电源（错误代码 B#16#33）出现故障或已恢复正常的扩展机

架。 下表显示了在变量 OB81_RESERVED_i (3 ≤ i ≤ 6) 中各个位与扩展机架的分配关系。

  OB81_RESERVED
_6

OB81_RESERVED
_5

OB81_RESERVED
_4

OB81_RESERVED_
3

位 0 预留 8. 扩展机架 16. 扩展机架 预留

位 1 1. 扩展机架 9. 扩展机架 17. 扩展机架 预留

位 2 2. 扩展机架 10. 扩展机架 18. 扩展机架 预留

位 3 3. 扩展机架 11. 扩展机架 19. 扩展机架 预留

位 4 4. 扩展机架 12. 扩展机架 20. 扩展机架 预留

位 5 5. 扩展机架 13. 扩展机架 21. 扩展机架 预留

位 6 6. 扩展机架 14. 扩展机架 预留 预留

位 7 7. 扩展机架 15. 扩展机架 预留 预留
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变量 OB81_RESERVED_i 中各个位的含义（对于相关的扩展机架）如下：

当事件发生时，将对其上至少有一个电池或备用电压或 24 V 电源出现故障的扩展机架进行

标记（置位相应的位）。 对于其上至少有一个电池或备用电压或 24 V 电源在先前发生过故

障的扩展机架，将不再对其进行标记。 当清除了该事件并且至少在一个扩展机架上恢复了

备份后，将就此发出信号进行指示（置位相应的位）。

下表显示了启动 OB81 的事件：

OB81_EV_CLASS OB81_FLT_ID 含义

B#16#39/B#16#38 B#16#21 至少一个中央机架的备用电池电量耗尽/问题已排除 
(BATTF)
注： 只有两个电池中的一个出现故障时（如果有冗

余备用电池），才会发生该到达事件。 如果另一个

电池随后也发生故障，则不会再次发生该事件。

B#16#39/B#16#38 B#16#22 中央设备中的缓冲电压丢失/已修复 (BAF)。
B#16#39/B#16#38 B#16#23 中央设备上的 24-V 电源发生故障/已修复。

B#16#39/B#16#38 B#16#25 至少一个冗余中央设备中的至少一个缓冲电池为空/
已修复 (BATTF)。

B#16#39/B#16#38 B#16#26 至少一个冗余中央设备中的缓冲电压丢失/已修复 
(BAF)。

B#16#39/B#16#38 B#16#27 至少一个冗余中央设备上的 24-V 电源发生故障/已修

复。

B#16#39/B#16#38 B#16#31 至少一个扩展单元中的至少一个缓冲区电池为空/已
修复 (BATTF)。

B#16#39/B#16#38 B#16#32 至少一个扩展单元中的缓冲电压丢失/已修复 (BAF)。
B#16#39/B#16#38 B#16#33 至少一个扩展单元中的 24-V 电源发生故障/已修复。

OB 81 示例程序

示例程序 STL 将显示如何在 OB 81 中读取错误代码。   
程序结构如下：

读取 OB 81 中的错误代码 (OB81_FLT_ID)，并与“至少一个中央机架的备用电池电量耗

尽”(B#16#21) 和“中央机架的备用电源不存在”(B#16#22) 事件的标识符进行比较。

若错误代码与其中的一条显示事件相对应，则程序将跳转到 BF 标签 否则，块将被终止。
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从 BF 标签处启动，若事件是到达事件，则程序将设定电池错误变量。 若事件是离去事件，

则程序将复位该变量。

  
L    B#16#21 //“至少一个中央机架的备用电池电量耗尽”事件的标识符

L    #OB81_FLT_ID //OB 81 中的错误代码

==I //若相同，

JC    BF //然后跳转到 BF
L    B#16#22 //“中央机架的备用电源不存在”事件的标识符

==I //若与 OB 81 中的错误代码相同，

JC    BF //然后跳转到 BF
BEU //没有关于电池错误的报警

  
BF:    L    B#16#39 //到达事件的标识符

L    #OB81_EV_CLASS //OB 81 调用的事件类别和标识符

==I //若相同，

S    电池错误 //然后设定电池错误（变量从变量表获取）

L    B#16#38 //离去事件的标识符

==I //与 OB 81 调用的事件类别和标识符相同，

R    电池错误 //然后复位电池错误（变量从变量表获取）

诊断中断 OB (OB 82) (S7-300, S7-400)

说明

如果具有诊断功能的模块（已为其启用了诊断中断）检测到诊断状态更改，则它会向 CPU 发
送一个诊断中断请求：

• 存在问题或一个组件需要维护或两者都包括（到达事件）。

• 没有问题或没有更多组件需要维护（离去事件）。

操作系统然后调用 OB 82。
OB 82 的本地变量包含逻辑起始地址和四字节的故障模块诊断数据（请参见下表）。

如果未对 OB 82 编程，则 CPU 切换为 STOP 模式。
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可使用指令 "DIS_IRT" 禁止调用诊断中断 OB，使用指令 "EN_IRT" 重新调用，并使用指令 
"DIS_AIRT" 和 "EN_AIRT" 对其进行延时。

说明

对于 PROFINET IO 控制器，可在组态期间指定通信中断是否触发调用诊断中断 OB。这些中

断包括 PROFINET 接口的诊断事件。

默认设置： 这些事件并不触发 OB 82 调用。

诊断中断 OB 的本地数据

下表列出了诊断中断 OB 的临时 (TEMP) 变量。已选择 OB 82 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB82_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

• B#16#38： 离去事件： 模块无故障（所有故障都已更

正）

• B#16#39： 到达事件： 模块有故障或保持故障状态

（随模块未决故障的数量而变化）

OB82_FLT_ID BYTE 错误代码 (B#16#42)
OB82_PRIORITY BYTE • 优先等级；可通过组态设定

• 对于 S7-1500 CPU： 优先级，默认值： 5
OB82_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (82)
OB82_RESERVED_1 BYTE 预留

OB82_IO_FLAG BYTE • 对于 S7-300/S7-400：
– 输入模块： B#16#54
– 输出模块： B#16#55

• 对于 S7-1500： 零
OB82_MDL_ADDR WORD • 对于 S7-300/S7-400： 发生故障的模块的逻辑起始地

址

• 对于 S7-1500： 触发诊断中断的硬件对象的硬件标识

OB82_MDL_DEFECT BOOL 模块发生故障

OB82_INT_FAULT BOOL 内部故障

OB82_EXT_FAULT BOOL 外部故障

OB82_PNT_INFO BOOL 通道故障

OB82_EXT_VOLTAGE BOOL 丢失外部辅助电压

OB82_FLD_CONNCTR BOOL 未插入前面板连接器
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变量 数据类型 说明

OB82_NO_CONFIG BOOL 未分配模块参数

OB82_CONFIG_ERR BOOL 模块中的参数不正确

OB82_MDL_TYPE BYTE • 位 0 到 3： 模块类别

• 位 4： 存在通道信息

• 位 5： 存在用户信息

• 位 6： 来自替换模块的诊断中断

• 位 7： 需要维护

OB82_SUB_MDL_ERR BOOL 应用模块丢失或存在错误

OB82_COMM_FAULT BOOL 通讯问题

OB82_MDL_STOP BOOL 操作模式

（0： RUN，1
： STOP）

OB82_WTCH_DOG_FLT BOOL 看门狗定时器响应

OB82_INT_PS_FLT BOOL 内部电源故障

OB82_PRIM_BATT_FLT BOOL 电池耗尽

OB82_BCKUP_BATT_FLT BOOL 整体备份失败

OB82_RESERVED_2 BOOL 要求维护

OB82_RACK_FLT BOOL 扩展机架故障

OB82_PROC_FLT BOOL 处理器故障

OB82_EPROM_FLT BOOL EPROM 故障

OB82_RAM_FLT BOOL RAM 故障

OB82_ADU_FLT BOOL ADC/DAC 错误

OB82_FUSE_FLT BOOL 保险丝脱落

OB82_HW_INTR_FLT BOOL 硬件中断丢失

OB82_RESERVED_3 BOOL 预留

OB82_DATE_TIME DATE_AND_TIME 调用 OB 时的日期和时间

说明

如果正在使用具有 DPV1 功能的 CPU，可使用指令 "RALRM" 获取有关中断的其它信息，这些

信息不止包含 OB 的启动信息。如果在 S7 兼容模式下运行 DP 主站，这一点也同样适用。
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OB 82 编程

必须在 CPU 的块中添加 OB 82。 将要在 OB 82 中执行的程序写入到生成的块中，并将块加

载到 CPU，作为用户程序的一部分。

例如，可使用 OB 82，步骤如下：

• 对 OB 82 中的开始信息进行评估。

• 对发生的故障执行详细诊断。

如果触发诊断中断，则故障模块将自动输入 4 字节诊断数据，以及其在诊断中断 OB 起始信

息中和诊断缓冲区中的起始地址。 这提供了故障发生时间及发生模块的相关信息。

使用 OB 82 中的适当程序，可评估故障模块的附加诊断信息（哪个通道发生错误、发生的

是哪条错误）。 可使用指令 "RDSYSST" 读取模块诊断数据，使用指令 "WR_USRMSG" 在诊断

缓冲区中输入该信息。 还可向已登录监视设备发送用户自定义诊断报警。

插入/删除模块中断组织块 (OB 83) (S7-300, S7-400)

说明         
在拉出或插入已组态的模块后，CPU 操作系统将调用 OB 83。
如果未对 OB 83 编程，则 CPU 切换为 STOP 模式。

可使用“DIS_IRT”指令来禁止拉出/插入中断 OB 调用，使用“EN_IRT”指令来重新启用该调用，

并使用“DIS_AIRT”和“EN_AIRT”指令来延时该调用。

删除和插入模块

在 RUN、STOP 或 STARTUP 模式下每次插入和删除已组态模块（不允许 电源模块、CPU、适

配器盒和 IM）会导致拉出/插入中断。 此中断会导致在相关 CPU 的诊断缓冲区和系统状态列

表中生成一个条目。 如果 CPU 处于运行模式，则还会启动拉出/插入 OB。 如果未对此 OB 编
程，CPU 将切换为 STOP 模式。

在系统中，将一直对删除和插入 S7-400 模块进行监视。 为使 CPU 能够检测到 S7-400 模块

的删除和插入，在删除和插入操作之间必须至少有两秒的时间间隔。 对于其它模块而言，此

短时间值会稍大一些。

如果在 RUN 模式下删除了已组态的模块，则会启动 OB 83。 直接访问该模块或更新过程映

像时，可能会首先检测到访问错误。
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如果在 RUN 模式下将一个模块插入到已组态的插槽中，操作系统将检查所插入模块的类型

是否与组态相符。 如果模块类型匹配，则启动 OB 83 并分配参数。

指向有关 S7-300、ET 200S 和 ET 200Pro 的注意事项

• S7-300 中不允许删除和插入中央 IO 设备。

• 对于 S7-300 CPU，有一种拉出/插入中断仅适用于 31x PN/DP CPU，因此也仅适用于 
PROFINET IO 组件。

• 在 ET 200Pro（以 IM 154-4-8 CPU 为例）上，有一种拉出/插入中断仅适用于中央 IO 设备。

• 在 ET 200S（以 IM151-8 PN/DP CPU 为例）上，有一种拉出/插入中断仅适用于中央 IO 设
备。

拉出/插入 OB 的局部数据

下表列出了拉出/插入 OB 的临时 (TEMP) 变量。已选择 OB 83 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB83_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

• B#16#32： 模块参数重新分配结束

• B#16#33： 模块参数重新分配开始

• B#16#38： 模块已插入

• B#16#39： 模块已删除或未响应，或者参数重

新分配结束

OB83_FLT_ID BYTE 错误代码（可能值： B#16#51、B#16#54、
B#16#55、B#16#56、B#16#57、B#16#58、
B#16#61、B#16#63、B#16#64、B#16#65、
B#16#66、B#16#67、B#16#68）

OB83_PRIORITY BYTE 优先等级；可通过组态设定

对于 S71500 CPU： 优先级，默认值： 6
OB83_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (83)
OB83_RESERVED_1 BYTE 模块或子模块/接口模块的标识

OB83_MDL_TD BYTE 范围：

• B#16#54： 输入的 I/O 范围 (PI)
• B#16#55： 输出的 I/O 范围 (PQ)
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变量 数据类型 说明

OB83_MDL_ADDR WORD • 中央或分布式 PROFIBUS DP： 受影响模块的逻

辑起始地址。 如果它是混合模块，则该地址为

模块中所使用的 小逻辑地址。 如果混合块中

的 I 地址和 O 地址相等，则逻辑起始地址为接

收事件标识符的地址。

• 分布式 PROFINET IO： 模块/子模块的逻辑起始

地址

OB83_RACK_NUM INT • 如果 OB83_RESERVED_1 =B#16#A0： 子模块/
接口子模块的编号（低字节）

• 如果 OB83_RESERVED_1 = B#16#C4：
– 集中式： 机架号

– 分布式 PROFIBUS DP：DP 站的编号（低位

字节）和 DP 主站系统 ID（高位字节）

– 分布式 PROFINET IO： 物理地址： 标识符位

（位 15，1 = PROFINET IO）、IO 系统 ID
（位 11 到 14）和设备编号（位 0 到 10）
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变量 数据类型 说明

OB83_MDL_TYPE WORD 对于 S7-300/S7-400：
• 中央或分布式 PROFIBUS DP： 受影响模块的模

块类型（X： 与用户无关）。 此处未列出的模

块类型在相关模块的手册中有记录。

– W#16#X5XX： 模拟模块

– W#16#X8XX： 功能模块

– W#16#XCXX： CP
– W#16#XFXX： 数字模块

– W#16#8340： 输入模块的替换类型 ID
– W#16#9340： 输出模块的替换类型 ID
– W#16#A340： 组合模块 (I/O) 的替换类型 

ID
– W#16#F340： 空模块或无法唯一标识的模

块（例如，带压缩地址）的替换类型 ID
– 此处未列出的模块类型在相关模块的手册中

有记录。

• 分布式 PROFINET IO：

– W#16#8101： 插入模块的类型与删除模块

的类型相同

– W#16#8102： 插入模块的类型与已删除模

块的类型不同

对于 S7-1500：
• W#16#8101： 对于所有拔出事件；对于除插

入类型不正确的模块之外的所有拔出事件

• W#16#8102：插入模块的类型与已删除模块

的类型不同

OB83_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

下表列出了导致 OB 83 启动的事件。

OB83_EV_CLASS OB83_FLT_ID 含义

B#16#39 B#16#51 • PROFINET IO 模块已移除

• 对于 CPU 1510SP-1 PN 和 1512SP-1 PN： IO 模块

已移除

B#16#39 B#16#54 • PROFINET IO 子模块已移除

• 对于 CPU 1510SP-1 PN 和 1512SP-1 PN： IO 子模

块已移除
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OB83_EV_CLASS OB83_FLT_ID 含义

B#16#38 B#16#54 • PROFINET IO 子模块已插入且与已组态的子模块匹

配

• 对于 CPU 1510SP-1 PN 和 1512SP-1 PN： IO 子模

块已插入，且匹配组态的子模块

B#16#38 B#16#55 • PROFINET IO 子模块已插入，但与已组态的子模块

不匹配

• 对于 CPU 1510SP-1 PN 和 1512SP-1 PN： IO 子模

块已插入，但与组态的子模块不匹配

B#16#38 B#16#56 • PROFINET IO 子模块已插入，但模块参数分配存在

错误

• 对于 CPU 1510SP-1 PN 和 1512SP-1 PN： IO 子模

块已插入，但模块参数分配存在错误

B#16#38 B#16#57 • PROFINET IO 子模块或模块已插入，但存在问题或

需要维护

• 对于 CPU 1510SP-1 PN 和 1512SP-1 PN： IO 子模

块或模块已插入，但存在故障或需要维护

B#16#38 B#16#58 • PROFINET IO 子模块，已更正访问错误

• 对于 CPU 1510SP-1 PN 和 1512SP-1 PN： IO 子模

块，已更正访问错误

B#16#39 B#16#61 模块已删除或未响应

OB83_MDL_TYPE： 实际模块类型

B#16#38 B#16#61 模块已插入，模块类型正确

OB83_MDL_TYPE： 实际模块类型

B#16#38 B#16#63 模块已插入，但模块类型不正确

OB83_MDL_TYPE： 实际模块类型

B#16#38 B#16#64 模块已插入，但存在问题（无法读取模块 ID）

OB83_MDL_TYPE： 已组态的模块类型

B#16#38 B#16#65 模块已插入，但模块参数分配有错误

OB83_MDL_TYPE： 实际模块类型

B#16#39 B#16#66 模块未响应，负载电压错误

B#16#38 B#16#66 模块再次响应，已更正负载电压错误
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OB83_EV_CLASS OB83_FLT_ID 含义

B#16#33 B#16#67 模块参数重新分配开始

B#16#32 B#16#67 模块参数重新分配结束

B#16#39 B#16#68 模块参数重新分配因错误而终止

说明

如果正在使用具有 DPV1 或 PROFINET 的 CPU，可使用指令 "RALRM" 获取有关中断的其它信

息，这些信息不止包含 OB 的启动信息。如果在 S7 兼容模式下运行 DP 主站，这一点也同样

适用。

OB 83 编程

必须在 CPU 的块中添加 OB 83。 将要在 OB 83 中执行的程序写入到生成的块中，并将块加

载到 CPU，作为用户程序的一部分。

例如，可使用 OB 83，步骤如下：

• 对 OB 83 中的开始信息进行评估。

• 然后可使用指令 "WR_PARM"、"WR_DPARM"、"PARM_MOD"、"WR_REC"、和 "RD_REC"，
为 新插入的模块分配参数。

CPU 硬件故障组织块 (OB 84) (S7-300, S7-400)

说明

在下列情况下，CPU 操作系统会调用 OB 84：
• 已检测到并更正了内存错误之后

• 对于 WinAC RTX： 操作系统出错（例如“蓝屏”）

若还未对 OB 84 编程，则 CPU 不会切换到 STOP 模式。

可以使用指令“DIS_IRT”禁用 CPU 硬件错误 OB，使用指令“EN_IRT”再重新启用，使用指令

“DIS_AIRT”和“EN_AIRT”对其进行延时。
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CPU 硬件故障 OB 的本地数据

下表包括了 CPU 硬件故障的临时 (TEMP) 变量。 已选择 OB 84 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB84_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

• B#16#38： 离去事件

• B#16#35、B#16#39： 到达事件

OB84_FLT_ID BYTE 错误代码（B#16#82、B#16#83、B#16#85、
B#16#86、B#16#87）

OB84_PRIORITY BYTE 优先等级；可通过组态设定（硬件组态）

OB84_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (84)
OB84_RESERVED_1 BYTE 预留

OB84_RESERVED_2 BYTE 预留

OB84_RESERVED_3 WORD 预留

OB84_RESERVED_4 DWORD 预留

OB84_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

下表显示了导致 OB 84 启动的事件：

OB84_EV_CLASS OB84_FLT_ID OB 84 的启动事件

B#16#35 B#16#82 在操作系统中检测到内存错误并已更正

B#16#35 B#16#83 累计已检测到并更正的内存错误

B#16#35 B#16#85 PC 操作系统错误

B#16#39 B#16#86 受影响 H-Sync 链接的性能

B#16#35 B#16#87 检测到并更正了多位存储器错误

OB 84 编程

必须将 OB 84 添加到 CPU 的块中。 将要在 OB 84 中执行的程序写入生成的块，并将该块作

为用户程序的一部分，装入 CPU。
例如，可以如下使用 OB 84：
• 在 OB 84 中评估启动信息。

• 使用指令“WR_USMSG”，将报警发送到诊断缓冲区。
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优先等级错误组织块 (OB 85) (S7-300, S7-400)

说明

只要发生以下事件之一，CPU 操作系统就会调用 OB 85：
• 非装入 OB 的启动事件（OB 80、OB 81、OB 82、OB 83 和 OB 86 除外）

• 操作系统访问块时出错

• 在系统更新过程映像期间出现 I/O 访问错误（如果由于组态原因，未禁止 OB 85 的调用）。

说明

若 OB 85 还没编程，则在检测到这些事件中的一个时，CPU 才切换到 STOP 模式。

可以使用指令“DIS_IRT”禁用优先等级错误 OB，使用指令“EN_IRT”再重新启用，使用指令

“DIS_AIRT”和“EN_AIRT”对其进行延时。

优先等级错误 OB 的本地数据

下表列出了优先等级错误 OB 的临时 (TEMP) 变量。已选择 OB 85 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB85_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符： B#16#35、B#16#38（仅

限于错误代码 B#16#B3 和 B#16#B4）、

B#16#39（仅限于错误代码 B#16#B1、
B#16#B2、B#16#B3 和 B#16#B4）

OB85_FLT_ID BYTE 错误代码（可能值： B#16#A1、B#16#A2、
B#16#A3、B#16#A4、B#16#B1、B#16#B2、
B#16#B3、B#16#B4）

OB85_PRIORITY BYTE 优先等级；可通过组态设定

OB85_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (85)
OB85_RESERVED_1 BYTE 预留

OB85_RESERVED_2 BYTE 预留

OB85_RESERVED_3 INT 预留

OB85_ERR_EV_CLASS BYTE 引起错误的事件的类别

OB85_ERR_EV_NUM BYTE 引起错误的事件的编号
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变量 数据类型 说明

OB85_OB_PRIOR BYTE 发生错误时正在处理的 OB 的优先等级（仅对某

些错误代码；详细信息见下面）。

OB85_OB_NUM BYTE 发生错误时正在处理的 OB 的数量（仅对某些错

误代码；详细信息见下面）。

OB85_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

如果要规划取决于可能错误代码的 OB 85，建议按如下说明组织本地变量： 

变量 数据类型

OB85_EV_CLASS BYTE 
OB85_FLT_ID BYTE
OB85_PRIORITY BYTE
OB85_OB_NUMBR BYTE
OB85_DKZ23 BYTE
OB85_RESERVED_2 BYTE
OB85_Z1 WORD
OB85_Z23 DWORD
OB85_DATE_TIME DATE_AND_TIME
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下表列出了造成 OB 85 启动的事件，以及错误代码变量的分配。

OB85_EV_CLASS OB85_FLT_ID 含义

B#16#35 B#16#A1 程序或操作系统（基于组态）为未装载到 CPU 上的 OB 
创建一个启动事件。

• OB85_Z1： 请求的 OB 的相应临时变量。这由 
OB85_Z23 确定。

• OB85_Z23：
– 高位字： 导致 OB 调用的事件的类别和编号

– 低位字，高位字节： 在出错时处于激活状态的

程序级别

低位字，低位字节： 激活的 OB
B#16#35 B#16#A2 程序或操作系统（基于组态）为未装载到 CPU 上的 OB 

创建一个启动事件。

OB85_Z1 和 OB85_Z23（对于 
OB85_FLT_ID=B#16#A1）

B#16#35 B#16#A3 操作系统访问块时出错

• OB85_Z1： 操作系统的错误 ID
– 高位字节： 1=集成的功能，2=IEC 定时器

– 低位字节： 0=无错误分辨率，1=未装载块，2=
区域长度错误，3=写保护错误

• OB85_Z23：
– 高位字： 块编号

– 低位字： 导致错误的 MC7 命令的相对地址。 块
类型必须取自 OB 85_DKZ23（B#16#88： 
OB，B#16#8C： FC，B#16#8E： FB，
B#16#8A： DB）。

B#16#35 B#16#A4 无法寻址 PROFINET 接口数据块

B#16#34 B#16#A4 可再次寻址 PROFINET 接口数据块
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OB85_EV_CLASS OB85_FLT_ID 含义

B#16#39 B#16#B1 更新输入的过程映像时出现 I/O 访问错误

• OB85_DKZ23： 过程映像传送（在此期间发生 I/O 
访问错误）类型的 ID
– B#16#10： 字节访问

– B#16#20： 字访问

– B#16#30： 双字访问

– B#16#56 或 B#16#57： 传送组态的一致性范围

• OB85_Z1： 留供 CPU 内部使用：模块的逻辑起始

地址

若 OB85_RESERVED_2 = B#16#76，则 OB85_Z1 
存储有相关指令的返回值（“DPRD_DAT”、
“DPWR_DAT”、“UPDAT_PI”或“UPDAT_PO”）。

• OB85_Z23：
– 字节 0：OB85_DKZ23=B#16#57 时：过程映像

分区编号

– 字节 1：不相关，OB85_DKZ23=B#16#10、
20 或 30 时；一致性范围的长度（以字节为单

位），OB85_DKZ23=B#16#57 时
– 字节 0 和字节 1，OB85_DKZ23=B#16#56 时：

一致性范围的长度（以字节为单位）

– 字节 2 和 3：造成 I/O 访问错误的 I/O 地址，

OB85_DKZ23=B#16#10、20 或 30 时；

一致性区域的逻辑起始地址，

OB85_DKZ23=B#16#57 时
B#16#39 B#16#B2 将过程映像输出传送到输出模块时出现的 I/O 访问错误

OB85_DKZ23、OB85_Z1 和 OB85_Z23（对于 
OB85_FLT_ID=B#16#B1）

如果为系统侧过程映像更新的 I/O 访问错误组态了反复 OB 85 调用，则会获得错误代码 
B#16#B1 和 B#16#B2。
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OB85_EV_CLASS OB85_FLT_ID 含义

B#16#39/
B#16#38

B#16#B3 更新过程映像输入（进入/离开）时出现 I/O 访问错误

• OB85_DKZ23： 过程映像传送（在此期间发生 I/O 
访问错误）类型的 ID
– B#16#10： 字节访问

– B#16#20： 字访问

– B#16#30： 双字访问

– B#16#56 或 B#16#57： 传送组态的一致性范围

• OB85_Z1： 留供 CPU 内部使用：模块的逻辑起始

地址

若 OB85_RESERVED_2 = B#16#76，则 OB85_Z1 
存储有相关指令的返回值（“DPRD_DAT”、
“DPWR_DAT”、“UPDAT_PI”或“UPDAT_PO”）。

• OB85_Z23：
– 字节 0：OB85_DKZ23=B#16#57 时：过程映像

分区编号

– 字节 1：不相关，OB85_DKZ23=B#16#10、
20 或 30 时；一致性范围的长度（以字节为单

位），OB85_DKZ23=B#16#57 时
– 字节 0 和字节 1，OB85_DKZ23=B#16#56 时：

一致性范围的长度（以字节为单位）

– 字节 2 和 3：造成 I/O 访问错误的 I/O 地址，

OB85_DKZ23=B#16#10、20 或 30 时；

一致性区域的逻辑起始地址，

OB85_DKZ23=B#16#57 时
B#16#39/
B#16#38

B#16#B4 更新输出进入/离开的过程映像时出现 I/O 访问错误

OB85_DKZ23、OB85_Z1、OB85_Z23（对于 
OB85_FLT_ID=B#16#B3）

如果仅为系统侧过程映像表更新的进入和离开 I/O 访问错误组态了 OB 85 调用，则会获得

错误代码 B#16#B3 和 B#16#B4。 冷启动或暖启动后，在下一次过程映像表更新期间，对

不存在的输入和输出的所有访问均报告为进入 I/O 访问错误。

OB 85 编程

必须将 OB 85 添加到 CPU 的块中。 将要在 OB 85 中执行的程序写入生成的块，并将该块作

为用户程序的一部分，装入 CPU。
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例如，可以如下使用 OB 85：
• 评估 OB 85 的启动信息，确定哪个模块丢失或故障（模块启动地址信息）。

• 使用指令“LGC_GADR”，确定相关模块的插槽。

机架故障组织块 (OB 86) (S7-300, S7-400)

说明

在下列情况下，CPU 操作系统会调用 OB 86：
• 检测到中央扩展单元故障（不适用于 S7-300）（进入或离去事件）。

• 检测到 DP 主站系统故障（进入或离去事件）。

• 检测到分布式 I/O 设备故障（PROFIBUS DP 或 PROFINET IO）（进入或离去事件）。

• 分布式 I/O 设备（PROFIBUS DP 或 PROFINET IO）已使用指令“D_ACT_DP”通过 MODE=4 禁
用。

• 分布式 I/O 设备（PROFIBUS DP 或 PROFINET IO）已使用指令“D_ACT_DP”通过 MODE=3 启
用。

• 已检测到 PROFINET IO 系统故障、PROFINET IO 站故障或 PROFINET 智能设备的一些子模

块的故障。

若 OB 86 还没编程，则在检测到这类错误时，CPU 才切换到 STOP 模式。

可以使用指令“DIS_IRT”禁用机架故障 OB，使用指令“EN_IRT”再重新启用，使用指令

“DIS_AIRT”和“EN_AIRT”对其进行延时。
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机架故障 OB 的本地数据

下表列出了机架故障 OB 的临时 (TEMP) 变量。已选择 OB 86 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB86_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

• B#16#32： 使用指令“D_ACT_DP”通过 
MODE=3 启用设备

• B#16#33： 使用指令“D_ACT_DP”通过 
MODE=4 禁用设备

• B#16#38： 离去事件

• B#16#39： 到达事件

OB86_FLT_ID BYTE 错误代码（可能值： B#16#C1、B#16#C2、
B#16#C3、B#16#C4、B#16#C5、B#16#C6、
B#16#C7、B#16#C8、B#16#C9、B#16#CA、
B#16#CB、B#16#CC、B#16#CD、B#16#CE、
B#16#CF、B#16#F8、B#16#F9）

OB86_PRIORITY BYTE 优先等级；可通过组态设定

对于 S7-1500 CPU： 优先级，默认值： 6
OB86_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (86)
OB86_RESERVED_1 BYTE 预留

OB86_RESERVED_2 BYTE 预留

OB86_MDL_ADDR WORD 取决于错误代码

OB86_RACKS_FLTD ARRAY [0 ..31]
OF BOOL

取决于错误代码

OB86_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

如果要规划取决于可能错误代码的 OB 86，建议按如下说明组织本地变量： 

变量 数据类型

OB86_EV_CLASS BYTE
OB86_FLT_ID BYTE
OB86_PRIORITY BYTE
OB86_OB_NUMBR BYTE

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1104 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类型

OB86_RESERVED_1 BYTE
OB86_RESERVED_2 BYTE
OB86_MDL_ADDR WORD
OB86_Z23 DWORD
OB86_DATE_TIME DATE_AND_TIME

下表列出了导致 OB 86 启动的事件。

OB86_EV_CLASS OB86_FLT_ID 含义

B#16#39 B#16#C1 扩展机架故障

• OB86_MDL_ADDR： 接口模块的逻辑起始地址

• OB86_Z23： 对每个可能的扩展机架包含一个位： 
导致调用 OB 86 的每个扩展机架均报告为已出现故

障（置位相应的位）。 不再显示之前出现故障的扩

展机架。

– 位 0： 始终为 0
– 位 1： 1. 扩展机架

– :
– 位 21： 21. 扩展机架

– 位 22 到 29： 始终为 0
– 位 30： 在 SIMATIC S5 区域中至少有一个扩展

机架发生故障

– 位 31： 始终为 0
B#16#38 B#16#C1 扩展机架恢复正常

OB86_MDL_ADDR（对于 
OB86_FLT_ID=B#16#C1）。 恢复正常的扩展机架在 
OB86_Z23 中进行报告（置位相应的位）。
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OB86_EV_CLASS OB86_FLT_ID 含义

B#16#38 B#16#C2 扩展机架恢复正常（扩展机架因预期组态与实际组态

不符而出现故障）

• OB86_MDL_ADDR： 接口模块的逻辑起始地址

• OB86_Z23： 对每个可能的扩展机架包含一个位，

请参见 OB86_FLT_ID B#16#C1。
置位的位的含义： 在受影响的扩展机架中：

– 存在模块 ID 不正确的模块。

– 已组态的模块丢失。

– 至少有一个模块故障。

B#16#39 B#16#C3 分布式 I/O： DP 主站系统故障

只有到达事件造成 OB 86 启动，错误代码 B#16#C3。
离去事件造成 OB 86 启动，错误代码 B#16#C4，事件

类别 B#16#38：
每个下一级 DP 设备的返回有一个 OB 86 启动。

• OB86_MDL_ADDR： DP 主站的逻辑起始地址

• OB86_Z23： DP 主站系统 ID：
– 位 0 到 7： 预留

– 位 8 到 15： DP 主站系统 ID
– 位 16 到 31： 预留

B#16#39/
B#16#38

B#16#C4 DP 设备故障

• OB86_MDL_ADDR： DP 主站的逻辑起始地址

• OB86_Z23： 受影响 DP 从站的地址：

– 位 0 到 7： DP 设备编号

– 位 8 到 15： DP 主站系统 ID
– 位 16 到 30： 逻辑起始地址（使用 S7 从站时）

或诊断地址（使用 DP 标准从站时）。

– 位 31： I/O 标识符

B#16#39/
B#16#38

B#16#C5 DP 设备返回，但设备故障

OB86_MDL_ADDR 和 OB86_Z23（同 
FLT_ID=B#16#C4）
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OB86_EV_CLASS OB86_FLT_ID 含义

B#16#38 B#16#C6 扩展单元返回；但模块参数分配存在错误

• OB86_MDL_ADDR： 接口模块的逻辑起始地址

• OB86_Z23： 对每个可能的扩展机架包含一个位：

– 位 0： 始终为 0
– 位 1：1. 扩展机架

– …
– 位 21： 21. 扩展机架

– 位 22 到 30： 预留

– 位 31： 始终为 0
• 已置位的含义： 在受影响的扩展机架中，

– 存在模块 ID 不正确的模块。

– 存在缺少参数或具有错误参数的模块。

B#16#38 B#16#C7 DP 设备返回；但模块参数分配存在错误

• OB86_MDL_ADDR： DP 主站的逻辑起始地址

• 受影响 DP 从站的地址：

– 位 0 到 7： DP 设备编号

– 位 8 到 15： DP 主站系统 ID
– 位 16 到 30： DP 从站的逻辑起始地址

– 位 31： I/O 标识符

B#16#38 B#16#C8 DP 设备返回；但组态和实际组态存在差异

• OB86_MDL_ADDR： DP 主站的逻辑起始地址

• OB86_Z23： 受影响 DP 从站的地址：

– 位 0 到 7： DP 设备编号

– 位 8 到 15： DP 主站系统 ID
– 位 16 到 30： DP 从站的逻辑起始地址

– 位 31： I/O 标识符

B#16#32/
B#16#33

B#16#C9 使用指令“D_ACT_DP”通过 MODE=3/MODE=4 启用/禁
用 DP 从站 
• OB86_MDL_ADDR： DP 主站的逻辑起始地址

• OB86_Z23： 受影响 DP 从站的地址

– 位 0 到 7： DP 设备编号

– 位 8 到 15： DP 主站系统 ID
– 位 16 到 30： 逻辑起始地址（使用 S7 从站时）

或诊断地址（使用 DP 标准从站时）。

– 位 31： I/O 标识符
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OB86_EV_CLASS OB86_FLT_ID 含义

B#16#39 B#16#CA PROFINET IO 系统故障

• OB86_MDL_ADDR： IO 控制器的逻辑起始地址

• OB86_Z23：
– 位 0 到 10： 0（站号）

– 位 11 到 14： IO 系统 ID
– 位 15： 1
– 位 16 到 31： 0

B#16#39/38 B#16#CB PROFINET IO 设备故障/设备返回

• OB86_RESERVED_1： B#16#C4
• OB86_MDL_ADDR： IO 控制器的逻辑起始地址

• OB86_Z23：
– 位 0 到 10： 站号

– 位 11 到 14： IO 系统 ID
– 位 15： 1
– 位 16 到 30： 站的逻辑起始地址

– 位 31： I/O 标识符

注： 在程序中检查是否由于启动 OB 86 而导致 
PROFINET IO 站故障之前，应该检查 PROFINET IO 系
统是否出现故障。

B#16#/38 B#16#CC PROFINET IO 站返回，但存在问题或需要维护

• OB86_RESERVED_1： B#16#C4
• OB86_MDL_ADDR： IO 控制器的逻辑起始地址

• OB86_Z23：
– 位 0 到 10： 站号

– 位 11 到 14： IO 系统 ID
– 位 15： 1
– 位 16 到 30： 站的逻辑起始地址

– 位 31： I/O 标识符
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OB86_EV_CLASS OB86_FLT_ID 含义

B#16#38 B#16#CD PROFINET IO 设备返回，预期组态和实际组态不同

• OB86_MDL_ADDR： IO 控制器的逻辑起始地址

• OB86_Z23：
– 位 0 到 10： 站号

– 位 11 到 14： IO 系统 ID
– 位 15： 1
– 位 16 到 30： 站的逻辑起始地址

– 位 31： I/O 标识符

B#16#38 B#16#CE PROFINET IO 站返回；但模块参数分配存在错误

• OB86_MDL_ADDR： IO 控制器的逻辑起始地址

• OB86_Z23：
– 位 0 到 10： 站号

– 位 11 到 14： IO 系统 ID
– 位 15： 1
– 位 16 到 30： 站的逻辑起始地址

– 位 31： I/O 标识符

B#16#32/
B#16#33

B#16#CF 使用指令“D_ACT_DP”通过 MODE=3/MODE=4 启用/禁
用 PROFINET IO 设备 
• OB86_MDL_ADDR： IO 控制器的逻辑起始地址

• OB86_Z23：
– 位 0 到 10： 站号

– 位 11 到 14： IO 系统 ID
– 位 15： 1
– 位 16 到 30： 站的逻辑起始地址

– 位 31： I/O 标识符
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OB86_EV_CLASS OB86_FLT_ID 含义

B#16#39/
B#16#38

B#16#F8 PROFINET 智能设备的部分子模块的故障/恢复

• OB86_MDL_ADDR： IO 控制器的逻辑起始地址

• OB86_Z23：
– 位 0 到 10： 站号

– 位 11 到 14： IO 系统 ID
– 位 15： 1
– 位 16 到 30： 站的逻辑起始地址

– 位 31： I/O 标识符

B#16#38 B#16#F9 PROFINET 智能设备的部分子模块恢复，但设备组态存

在差异

• OB86_MDL_ADDR： IO 控制器的逻辑起始地址

• OB86_Z23：
– 位 0 到 10： 站号

– 位 11 到 14： IO 系统 ID
– 位 15： 1
– 位 16 到 30： 站的逻辑起始地址

– 位 31： I/O 标识符

说明

如果正在使用具有 DPV1 或 PROFINET 的 CPU，可使用指令 "RALRM" 获取有关中断的其它信

息，这些信息不止包含 OB 的启动信息。如果在 S7 兼容模式下运行 DP 主站，这一点也同样

适用。

OB 86 编程

必须在 CPU 的块中添加 OB 86。 将要在 OB 86 中执行的程序写入到生成的块中，并作为用

户程序的一部分，将该块加载到 CPU。
例如，可如下使用 OB 86：
• 评估 OB 86 的启动信息，确定哪个机架丢失或故障

• 使用指令“WR_USMSG”，将报警输入到诊断缓冲区，并发送到监视设备。
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通讯错误组织块 (OB 87) (S7-300, S7-400)

说明       
当发生由通信错误触发的事件时，CPU 操作系统会调用 OB 87。
如果未对 OB 87 编程并且发生 OB 87 的启动事件，则 CPU 将作出如下反应：

• S7-300 CPU 切换到 STOP 模式。

• S7-400 CPU 切换到 STOP 模式。

可以使用指令“DIS_IRT”禁用通信错误 OB，使用指令“EN_IRT”再重新启用，使用指令

“DIS_AIRT”和“EN_AIRT”对其进行延时。

通信错误 OB 的本地数据

下表列出了通信错误 OB 的临时 (TEMP) 变量。已选择 OB 87 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB87_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符： B#16#39
OB87_FLT_ID BYTE 错误代码

（可能值： B#16#D2、B#16#D3、B#16#D4、
B#16#D5、B#16#E1、B#16#E2、B#16#E3、
B#16#E4、B#16#E5、B#16#E6）

OB87_PRIORITY BYTE 优先等级；可通过组态设定

OB87_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (87)
OB87_RESERVED_1 BYTE 预留

OB87_RESERVED_2 BYTE 预留

OB87_RESERVED_3 WORD 取决于错误代码

OB87_RESERVED_4 DWORD 取决于错误代码

OB87_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间
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与错误代码相关的变量具有以下含义：

错误代码 变量 含义

B#16#D2   目前无法发送诊断项目。

B#16#D3   无法发送同步消息帧（主站）。

B#16#D4   通过时间同步进行的时间跳变非法

B#16#D5   采用同步时间时出错（从站）

  OB87_RESERVED_3 未包含更多的信息

  OB87_RESERVED_4 未包含更多的信息

B#16#E1   全局数据通信中的消息帧标识符错误

B#16#E2   不能在数据块中输入 GD 包状态

  OB87_RESERVED_3 DB 编号

  OB87_RESERVED_4 • 高位字： 未包含更多的信息

    • 低位字： 全局数据环号（高位字节），全局数据包号（低位字节）

B#16#E3   全局数据通信中的消息帧长度错误

B#16#E4   接收到的全局数据包号非法

  OB87_RESERVED_3 接口标识符（0： K 总线，1： MPI）
  OB87_RESERVED_4 • 高位字节： 全局数据环编号

• 低位字节： 未包含更多的信息

B#16#E5   通过通信功能块交换数据时访问数据块出错

  OB87_RESERVED_1 块类型： B#16#88： OB，B#16#8A： DB，B#16#8C： FC，
B#16#8E： FB

  OB87_RESERVED_3 留供 CPU 内部使用

  OB87_RESERVED_4 • 高位字： 包含导致错误的 MC7 指令的块的编号

• 低位字： 导致错误的 MC7 指令的相对地址

B#16#E6   不能在数据块中输入 GD 包状态

  OB87_RESERVED_3 DB 编号

  OB87_RESERVED_4 未包含更多的信息

OB 87 编程

必须在 CPU 的块中添加 OB 87。 将要在 OB 87 中执行的程序写入到生成的块中，并作为用

户程序的一部分，将该块加载到 CPU。
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例如，可如下使用 OB 87：
• 对 OB 87 中的开始信息进行评估。

• 若共享数据通信的状态信息数据块丢失，则可以创建一个数据块。

处理中断 OB (OB 88) (S7-300, S7-400)

说明       
程序块执行被中止后，CPU 操作系统将调用 OB 88。 中止的可能原因：

• 同步嵌套深度太深

• 块调用嵌套深度太深（U 机架）

• 分配本地数据时出错

如果未对 OB 88 编程，且处理中断，则 CPU 切换为 STOP 模式（事件 W#16#4570）。

如果在优先等级为 28 时中止了程序块执行，则 CPU 进入 STOP 模式。

可以使用指令“DIS_IRT”禁用处理中断 OB，使用指令“EN_IRT”再重新启用，使用指令

“DIS_AIRT”和“EN_AIRT”对其进行延时。
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处理中断 OB 的本地数据

下表列出了处理中断 OB 的临时 (TEMP) 变量。已选择 OB 88 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB88_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符： B#16#35
OB88_SW_FLT BYTE 错误代码

可能值：

• B#16#71：嵌套深度太深

• B#16#72：主站控制继电器嵌套深度太深

• B#16#73：同步嵌套深度太深

• B#16#74 块调用嵌套深度太深（U 机架）

• B#16#75：块调用嵌套深度太深（B 机架）

• B#16#76：分配本地数据时出错

• B#16#78：未知指令

• B#16#7A：跳转指令的目的地超出块范围

请参考 CPU 的操作列表，以确定哪些错误代

码适用于您的 CPU。
OB88_PRIORITY BYTE 优先等级： 28
OB88_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (88)
OB88_BLK_TYPE BYTE 出错块的类型：

• B#16#88: OB
• B#16#8C: FC
• B#16#8E: FB
• B#16##00：无法确定中断源

OB88_RESERVED_1 BYTE 预留

OB88_FLT_PRIORITY BYTE 导致错误的 OB 的优先等级

OB88_FLT_OB_NUMBR BYTE 导致错误的 OB 的编号

OB88_BLK_NUM WORD 包含导致错误的 MC7 指令的块的编号

OB88_PRG_ADDR WORD 导致错误的 MC7 指令的相对地址

OB88_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E 

调用 OB 时的日期和时间
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OB 88 编程

必须在 CPU 的块中添加 OB 88。 将要在 OB 88 中执行的程序写入到生成的块中，并作为用

户程序的一部分，将该块加载到 CPU。
例如，可如下使用 OB 88：
• 对 OB 88 中的开始信息进行评估。

• 在报警数据块中输入错误原因。

背景组织块 (OB 90) (S7-300, S7-400)

说明

使用 S7，可以监视 大循环时间，确保 小循环时间。 若 OB 1 的执行时间（包括所有嵌

套中断处理和系统操作）小于指定的 小循环时间，则操作系统如下做出响应： 
• 调用背景 OB（如果它存在于 CPU 中）。

• 延迟下一次 OB 1 启动（如果 OB 90 在 CPU 中不存在）。

背景 OB 的功能

在所有 OB 中，OB 90 的优先级 低。 它可由任何系统操作和任何中断而中断（甚至是在

小循环时间过后由 OB 1 中断），只有在 小循环时间还没到时，才能恢复。 有一个例外情

况是，在 OB 90 中启动执行指令。此时，根据 OB 1 的优先级执行，因此不会被 OB 1 中断，

不会对 OB 90 的时间进行监视。

在下列情况下，将从第一条指令开始处理 OB 90 中的用户程序：

• 暖启动、冷启动或热启动后

• 装载或删除块后

• 在 RUN 模式下将 OB 90 下载到 CPU 后
• 终止背景循环后

说明

若 小循环时间和 大循环时间几乎相同，则在背景数据块中调用指令时，会超出循环

时间。
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背景 OB 的本地数据

下表说明了 OB 90 的临时 (TEMP) 变量。变量名称为 OB 90 的默认名称。

变量 数据类型 说明

OB90_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符： B#16#11：处于激活状态

OB90_STRT_INF BYTE • B#16#91：暖启动/冷启动/热启动

• B#16#92：删除块

• B#16#93：在 RUN 模式下将 OB 90 下载到 CPU
• B#16#95：终止背景循环

OB90_PRIORITY BYTE 优先等级： 29（对应于优先级 0.29） 
OB90_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (90)
OB90_RESERVED_1 BYTE 预留

OB90_RESERVED_2 BYTE 预留

OB90_RESERVED_3 INT 预留

OB90_RESERVED_4 INT 预留

OB90_RESERVED_5 INT 预留

OB90_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用 OB 时的日期和时间

启动组织块（OB 100、OB 101 和 OB 102） (S7-300, S7-400)

启动类型                 
以下几种启动类型有所区别

• 热启动 (S7-400)
• 暖启动

• 冷启动

下表列出了启动过程中操作系统将调用哪个 OB。

启动类型 对应的 OB
热启动 OB 101
暖启动 OB 100
冷启动 OB 102
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启动事件

CPU 按如下所述执行启动：

• 上电后

• 通信功能请求后（从编程设备通过菜单，或通过在不同 CPU 上调用指令“START”或
“RESUME”）

根据启动事件、特定的 CPU 及其参数，将调用适当的启动 OB（OB 100、OB 101 或 OB 
102）。通过进行适当的编程，便可在这些块中使用循环程序的某些默认设置。

启动 OB 的本地数据

下表列出了启动 OB 的临时 (TEMP) 变量。系统选择默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB10x_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：B#16#13：激活

OB10x_STRTUP BYTE 启动请求：

• B#16#81：手动暖启动请求

• B#16#82：自动暖启动请求

• B#16#83：请求手动热启动

• B#16#84：请求自动热启动

• B#16#85：请求手动冷启动

• B#16#86：请求自动冷启动

• B#16#87：主站：请求手动冷启动

• B#16#88：主站：请求自动冷启动

• B#16#8A：主站：请求手动暖启动

• B#16#8B：主站：请求自动暖启动

OB10x_PRIORITY BYTE 优先等级：27 或 1（对于 S7-1500 CPU）
OB10x_OB_NUMBR BYTE OB 编号（100、101 或 102）
OB10x_RESERVED_1 BYTE 预留

OB10x_RESERVED_2 BYTE 预留

OB10x_STOP WORD CPU 切换为 STOP 模式的事件编号，参见“事

件类别 4 - 停止事件和其它模式切换 
(页 1134)”

OB10x_STRT_INFO DWORD 有关当前启动的辅助信息 
OB10x_DATE_TIME DATE_AND_TIME 调用 OB 时的日期和时间
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下表显示了变量 OB10x_STR_INFO 的分配。

位号 含义 可能的二进制

值

说明

31-24 启动信息 0000 xxxx 机架号 0（仅限 H CPU） 
0100 xxxx 机架号 1（仅限 H CPU） 
1000 xxxx 机架号 2（仅限 H CPU） 
0001 xxxx 多值计算（仅限 S7-400）
0010 xxxx 在分段机架中运行多个 CPU（仅限 S7-400）
xxxx xxx0 预期组态与实际组态之间无任何差异

（仅限 S7-300） 
xxxx xxx1 预期组态与实际组态之间存在差异

（仅限 S7-300） 
xxxx xx0x 预期组态与实际组态之间无任何差异 
xxxx xx1x 预期组态与实际组态之间存在差异 
xxxx x0xx 非 H CPU
xxxx x1xx H CPU
xxxx 0xxx 上次上电后时间戳的时钟不受后备电池支持 
xxxx 1xxx 上次上电后时间戳的时钟受后备电池支持
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位号 含义 可能的二进制

值

说明

23-16 刚执行的启动类

型

注：这些位不适

用于 S7-1500 
CPU。

0000 0001 根据参数分配、用于多值计算的暖启动，无需

操作员在 CPU 上进行输入（仅限 S7-400） 
0000 0011 由模式选择器触发的暖启动 
0000 0100 由 PG 操作员输入触发的暖启动 
0000 0101 根据参数分配、用于多值计算的冷启动，无需

操作员在 CPU 上进行输入（仅限 S7-400） 
0000 0111 使用模式选择器触发的冷启动 
0000 1000 由 PG 操作员输入触发的冷启动

0000 1010 根据参数分配、用于多值计算的热启动，无需

操作员在 CPU 上进行输入（仅限 S7-400）
0000 1011 使用模式选择器触发的热启动

（仅限 S7-400） 
0000 1100 由 PG 操作员输入触发的热启动（仅限 

S7-400） 
0001 0000 使用后备电池上电后的自动暖启动 
0001 0001 根据参数分配使用后备电池上电后的冷启动

0001 0011 利用模式选择器触发的暖启动；上次上电使用

了后备电池 
0001 0100 由 PG 操作员输入触发的暖启动；上次上电使

用了后备电池 
0010 0000 不使用后备电池上电后的自动暖启动（存储器

由系统复位） 
0010 0001 不使用后备电池上电后的冷启动（存储器由系

统复位） 
0010 0011 利用模式选择器触发的暖启动；上次上电未使

用后备电池 
0010 0100 由 PG 操作员输入触发的暖启动；上次上电未

使用后备电池 
1010 0000 根据参数分配使用后备电池上电后的自动热启

动（仅限 S7-400）

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1119



位号 含义 可能的二进制

值

说明

15-12 自动启动的许可

注：这些位不适

用于 S7-1500 
CPU。

0000 自动启动非法，请求存储器复位 
0001 自动启动非法，有必要进行参数修改等 
0111 允许自动暖启动 
1111 允许自动重新启动（暖启动/热启动）

（仅限 S7-400）
11-8 手动启动的许可

注：这些位不适

用于 S7-1500 
CPU。

0000 自动启动非法，请求存储器复位 
0001 启动非法，有必要进行参数修改等 
0111 允许暖启动

1111 允许暖启动和热启动（仅限 S7-400）
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位号 含义 可能的二进制

值

说明

7-0 上一次上电时对

自动启动的有效

干预或设置

0000 0000 无任何启动 
0000 0001 根据参数分配、用于多值计算的暖启动，无需

操作员在 CPU 上进行输入（仅限 S7-400） 
0000 0011 由模式选择器触发的暖启动 
0000 0100 由 PG 操作员输入触发的暖启动

0000 0101 根据参数分配、用于多值计算的冷启动，无需

操作员在 CPU 上进行输入（仅限 S7-400）
0000 0111 使用模式选择器触发的冷启动

0000 1000 由 PG 操作员输入触发的冷启动

0000 1010 根据参数分配、用于多值计算的热启动，无需

操作员在 CPU 上进行输入（仅限 S7-400） 
0000 1011 使用模式选择器触发的热启动（仅限 

S7-400） 
0000 1100 由 PG 操作员输入触发的热启动（仅限 

S7-400） 
0001 0000 使用后备电池上电后的自动暖启动 
0001 0001 根据参数分配使用后备电池上电后的冷启动

0001 0011 利用模式选择器触发的暖启动；上次上电使用

了后备电池 
0001 0100 由 PG 操作员输入触发的暖启动；上次上电使

用了后备电池 
0010 0000 不使用后备电池上电后的自动暖启动（存储器

由系统复位） 
0010 0001 不使用后备电池上电后的冷启动（存储器由系

统复位）

0010 0011 利用模式选择器触发的暖启动；上次上电未使

用后备电池 
0010 0100 由 PG 操作员输入触发的暖启动；上次上电未

使用后备电池 
1010 0000 根据参数分配使用后备电池上电后的自动热启

动（仅限 S7-400）
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参见

STARTUP 模式的原理 (页 940)

编程错误组织块 (OB 121) (S7-300, S7-400)

说明         
只要发生与程序处理有关的错误所导致的事件，CPU 操作系统就会调用 OB 121。 例如，如

果用户程序调用了尚未装载到 CPU 中的块，则会调用 OB 121。

编程错误 OB 的功能

OB 121 的执行优先等级与中断块相同。 
如果未对 OB 121 编程，则 CPU 从 RUN 切换为 STOP 模式。

S7 提供有以下指令，用于在程序执行过程中屏蔽/取消屏蔽 OB 121 的启动事件。

• 指令“MSK_FLT”可屏蔽特定的错误代码。

• 指令“DMSK_FLT”可取消屏蔽使用指令“MSK_FLT”屏蔽的错误代码。

• 指令“READ_ERR”可读取事件状态寄存器。

编程错误 OB 的本地数据

下表列出了编程错误 OB 的临时 (TEMP) 变量。已选择 OB 121 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB121_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符： B#16#25
OB121_SW_FLT BYTE 错误代码（可能值： B#16#21、B#16#22、

B#16#23、B#16#24、B#16#25、B#16#26、
B#16#27、B#16#28、B#16#29、B#16#30、
B#16#31、B#16#32、B#16#33、B#16#34、
B#16#35、B#16#3A、B#16#3C、B#16#3D、
B#16#3E、B#16#3F）

OB121_PRIORITY BYTE 出错 OB 的优先等级

对于 S7-1500 CPU： 优先级，默认值： 7
OB121_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (121)
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变量 数据类型 说明

OB121_BLK_TYPE BYTE 出错块的类型（对于 S7-300，未在此处输入有

效值）： B#16#88： OB，B#16#8A： DB，
B#16#8C： FC，B#16#8E： FB

OB121_RESERVED_1 BYTE 预留

OB121_FLT_REG WORD 错误源（取决于错误代码）；例如：

• 出现转换错误的寄存器

• 不正确的地址（读/写错误）

• 不正确的定时器/计数器/块编号

• 不正确的存储区

OB121_BLK_NUM WORD 具有导致错误的 MC7 命令的块编号（未在此处

为 S7-300 输入有效的编号）

OB121_PRG_ADDR WORD 导致错误的 MC7 指令的相对地址

FB)（未在此处为 S7-300 输入有效编号）

OB121_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E 

调用 OB 时的日期和时间

与错误代码相关的变量具有以下含义：

错误代码 变量 含义

B#16#21   BCD 码转换错误

  OB121_FLT_REG 受影响变量的标识符（W#16#0000： 电池 1）
B#16#22   读取时出现区域长度错误

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1123



错误代码 变量 含义

  OB121_RESERVED_1 • 位 7 至 4 访问类型：

– 0: 位访问，

– 1: 字节访问，

– 2: 字访问，

– 3: 双字访问

• 位 3 至 0 存储区：

– 0: I/O 区域

– 1: 过程映像输入

– 2: 过程映像输出

– 3: 位存储区

– 4: 全局 DB
– 5: 背景数据块

– 6: 自己的本地数据

– 7: 调用方的本地数据

B#16#23   写入时出现区域长度错误

  OB121_RESERVED_1 与错误代码 B#16#22 相同

B#16#28   利用位地址不为 0 的指针对字节、字或双字进行读访问。

  OB121_RESERVED_1 与错误代码 B#16#22 相同

B#16#29   利用位地址不为 0 的指针对字节、字或双字进行写访问。

故障字节地址。 有关数据区和访问类型的信息，请参见 
OB121_RESERVED_1。

  OB121_RESERVED_1 与错误代码 B#16#22 相同

B#16#24   读取时区域出错

  OB121_FLT_REG 低位字节包含未授权区域（B#16#86 自己的本地数据区）的标识符

B#16#25   写入时区域出错

  OB121_FLT_REG 低位字节包含未授权区域（B#16#86 自己的本地数据区）的标识符

B#16#26   定时器编号错误

  OB121_FLT_REG 未授权的编号

B#16#27   计数器编号错误

  OB121_FLT_REG 未授权的编号

B#16#30   对写保护全局 DB 的写访问

  OB121_FLT_REG 未授权的 DB 编号

B#16#31   对写保护背景 DB 的写访问
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错误代码 变量 含义

  OB121_FLT_REG 未授权的 DB 编号

B#16#32   访问全局 DB 时 DB 编号出错

  OB121_FLT_REG 未授权的 DB 编号

B#16#33   访问背景 DB 时 DB 编号出错

  OB121_FLT_REG 未授权的 DB 编号

B#16#34   调用 FC 时编号出错

  OB121_FLT_REG FC 编号

B#16#35   调用 FC 时 FB 编号出错

  OB121_FLT_REG FB 编号

B#16#3A   访问了尚未装载的 DB；DB 编号位于允许的范围内

  OB121_FLT_REG DB 编号

B#16#3C   访问了尚未装载的 FC；FC 编号位于允许的范围内

  OB121_FLT_REG FC 编号

B#16#3D   访问了不可用的指令；SFC 编号位于允许的范围内。

  OB121_FLT_REG SFC 编号

B#16#3E   访问了尚未装载的 FB；FB 编号位于允许的范围内

  OB121_FLT_REG FB 编号

B#16#3F   访问了不可用的 SFB；SFB 编号位于允许的范围内

  OB121_FLT_REG SFB 编号

OB 121 编程

必须在 CPU 的块中添加 OB 121。 将要在 OB 121 中执行的程序写入到生成的块中，并作为

用户程序的一部分，将该块加载到 CPU。
例如，可如下使用 OB 121：
• 对 OB 121 中的开始信息进行评估。

• 在报警数据块中输入错误原因。
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I/O 访问错误组织块 (OB 122) (S7-300, S7-400)

说明           
只要在访问模块中的数据时出错，CPU 操作系统就会调用 OB 122。 例如，如果在访问信号

模块中的数据时，CPU 检测到读错误，则操作系统将调用 OB 122。

I/O 访问错误 OB 的功能

OB 122 的执行优先等级与中断块相同。 如果未对 OB 122 编程，则 CPU 从 RUN 切换为 STOP 
模式。

S7 提供有以下指令，用于在程序执行过程中屏蔽/中断屏蔽 OB 122 的启动事件。

• 指令“MSK_FLT”可屏蔽特定的错误代码。

• 指令“DMSK_FLT”可取消屏蔽使用指令“MSK_FLT”屏蔽的错误代码。

• 指令“READ_ERR”可读取事件状态寄存器。

I/O 访问错误 OB 的本地数据

下表列出了 I/O 访问错误 OB 的临时 (TEMP) 变量。已选择 OB 122 的默认名称作为变量名称。

变量 数据类型 说明

OB122_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符： B#16#29
OB122_SW_FLT BYTE 错误代码：

• B#16#42： 读取时发生 I/O 访问错误。

• B#16#43： 写入时发生 I/O 访问错误。

OB122_PRIORITY BYTE 出错 OB 的优先等级

对于 S7-1500 CPU： 优先级，默认值： 7
OB122_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (122)
OB122_BLK_TYPE BYTE 出错块的类型（B#16#88： OB，B#16#8C： 

FC，B#16#8E： FB)（未在此处为 S7-300 输入

有效编号）
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变量 数据类型 说明

OB122_MEM_AREA BYTE 存储区和访问类型：

• 位 7 到 4： 访问类型

– 0: 位访问

– 1: 字节访问

– 2: 字访问

– 3: 双字访问

• 位 3 到 0： 存储区

– 0: I/O 区域

– 1: 过程映像输入

– 2: 过程映像输出

OB122_MEM_ADDR WORD 出错的存储器地址

OB122_BLK_NUM WORD 具有导致错误的 MC7 命令的块编号（未在此处

为 S7-300 输入有效的编号）

OB122_PRG_ADDR WORD 导致错误的 MC7 命令的相对地址（未在此处为 
S7-300 输入有效值）

OB122_DATE_TIME DATE_AND_TIME 调用 OB 时的日期和时间

OB 122 示例程序     
下面的示例程序提供了指令“REPL_VAL”中的一个替换值。 若输入模块故障，则指令 L PEB0 的
处理会生成一个同步错误，并启动 OB 122。由于故障，装入命令读入值 0。 但是，可以使

用指令“REPL_VAL”，指定适用的任何替换值。 该指令可以使用指定的替换值替换 ACCU 内容。

STL 说明

L    B#16#42 //“读取时发生 I/O 访问错误”事件的标识符

L    #OB122_SW_FLT //OB 122 中的错误代码

==I //若相同，

SPB    Qfeh //然后跳转到 Qfeh
L    B#16#43 //“写入时发生 I/O 访问错误”事件的标识符

<>I //若与 OB 122 中的错误代码不同，

SPB    STOP //然后跳转到 STOP
Qfeh:  
CALL    "REPL_VAL" //调用“REPL_VAL”指令

    VAL:= DW#16#2912 //装入 ACCU 1 的替换值

    RET_VAL:= #error //将返回值保存到 #error 中
L    #error //“REPL_VAL”指令的返回值

L 0  
==I //若等于 0（没有错误发生），

BEC //则结束块的执行
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STL 说明

STOP:  
CALL    "STP" //调用“STP”指令： CPU 切换为 STOP 模式。

事件 (S7-300, S7-400)

事件和事件 ID (S7-300, S7-400)

事件    
在 SIMATIC S7 中，所有事件都进行了编号， 从而可使消息文本与事件关联。

事件 ID
每个事件都分配有一个事件 ID。 事件 ID 的结构如下：

Bit: 

图 1-33 事件 ID 的结构。

事件类别

事件类别如下：

编号 事件类别

1 标准 OB 事件

2 同步错误

3 异步错误

4 模式转换

5 运行时事件

6 通信事件

7 故障安全和容错系统事件

8 模块中的标准化诊断数据

9 预定义的用户事件
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编号 事件类别

A，B 可任意定义的事件

C，D，E 预留

F 预留给中央机架中不存在的模块（例如，通信处理器或 FM）

标识符

标识符用于区分事件类型。 4 个位的含义如下：

事件 ID 的位号 含义

8 = 0: 离开事件

= 1 进入事件

9 = 1: 在诊断缓冲区中输入

10 = 1: 内部错误

11 = 1: 外部错误

事件类别 1 - 标准 OB 事件 (S7-300, S7-400)

事件 ID 的说明   

事件 ID 事件

W#16#1381 手动暖启动请求

W#16#1382 自动暖启动请求

W#16#1383 请求手动热启动

W#16#1384 请求自动热启动

W#16#1385 请求手动冷启动

W#16#1386 请求自动冷启动

W#16#1387 主站 CPU： 请求手动冷启动

W#16#1388 主站 CPU： 请求自动冷启动

W#16#138A 主站 CPU： 手动暖启动请求

W#16#138B 主站 CPU： 自动暖启动请求

W#16#138C 后备 CPU： 请求手动重启

W#16#138D 后备 CPU： 请求自动重启
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事件类别 2 - 同步错误 (S7-300, S7-400)

事件 ID 的说明   

事件 ID 事件 OB
W#16#2521 BCD 码转换错误 OB 121
W#16#2522 读取时出现区域长度错误 OB 121
W#16#2523 写入时出现区域长度错误 OB 121
W#16#2524 读取时区域出错 OB 121
W#16#2525 写入时区域出错 OB 121
W#16#2526 定时器编号出错 OB 121
W#16#2527 计数器编号出错 OB 121
W#16#2528 读取时对齐出错 OB 121
W#16#2529 写入时对齐出错 OB 121
W#16#2530 访问 DB 时写入出错 OB 121
W#16#2531 访问 DI 时写入出错 OB 121
W#16#2532 打开 DB 时块编号出错 OB 121
W#16#2533 打开 DI 时块编号出错 OB 121
W#16#2534 调用 FC 时块编号出错 OB 121
W#16#2535 调用 FB 时块编号出错 OB 121
W#16#253A DB 未装入 OB 121
W#16#253C FC 未装入 OB 121
W#16#253D SFC 未装入 OB 121
W#16#253E FB 未装入 OB 121
W#16#253F SFB 未装入 OB 121
W#16#2942 读取时发生 I/O 访问错误 OB 122
W#16#2943 写入时发生 I/O 访问错误 OB 122
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事件类别 3 - 同步错误 (S7-300, S7-400)

事件 ID 的说明     

事件 ID 事件 OB
W#16#3501 超出循环时间 OB 80
W#16#3502 用户接口（OB 或 FRB）请求错误 OB 80
W#16#3505 由于设置了新的时钟，时间中断被跳过 OB 80
W#16#3506 HOLD 后切换到 RUN 时，时间中断被跳过 OB 80
W#16#3507 造成内部缓冲区上溢的多个 OB 请求错误 OB 80
W#16#3508 等时同步模式中断 - 时间错误 OB 80
W#16#3509 因中断负载过高而导致中断丢失 OB 80
W#16#350A 在 CiR 之后恢复 RUN 模式 OB 80
W#16#350B 技术同步中断 - 时间错误 OB 80
W#16#3921/3821 BATTF： 至少一个中央机架的备用电池故障/问题

已排除

注： 只有后备电池中的一个出现故障时（如果有

冗余后备电池），才会发生该进入事件。 如果另

一个电池随后也发生故障，则不会再次发生该事

件。

OB 81

W#16#3922/3822 BAF： 中央机架上的后备电压故障/问题已排除 OB 81
W#16#3923/3823 中央机架上的 24V 电压故障/问题已排除 OB 81
W#16#3925/3825 BATTF： 至少一个冗余中央机架的后备电池故障/

问题已排除

OB 81

W#16#3926/3826 BAF： 冗余中央机架上的后备电压故障/问题已排

除 
OB 81

W#16#3927/3827 冗余中央机架上的 24V 电压故障/问题已排除 OB 81
W#16#3931/3831 BATTF： 至少一个扩展机架的后备电池故障/问题

已排除

OB 81

W#16#3932/3832 BAF： 扩展机架上的后备电压故障/问题已排除 OB 81
W#16#3933/3833 至少一个扩展机架上的 24V 电压故障/问题已排除 OB 81
W#16#3942 诊断错误中断（模块/子模块故障或需要维护，或

两者皆有）

OB 82

W#16#3842 诊断错误中断（模块/子模块正常） OB 82
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事件 ID 事件 OB
W#16#3951 PROFINET IO 模块已删除 OB 83
W#16#3954 PROFINET IO 接口子模块/子模块被拔除 OB 83
W#16#3854 PROFINET IO 接口子模块/子模块与组态的子模块/

子模块一致

OB 83

W#16#3855 PROFINET IO 接口子模块/子模块已插入，但与组

态的子模块/子模块不一致

OB 83

W#16#3856 PROFINET IO 接口子模块/子模块已插入，但模块

参数分配存在错误

OB 83

W#16#3857 PROFINET IO 子模块/模块已插入，但存在问题或

需要维护

OB 83

W#16#3858 PROFINET IO 子模块，已更正访问错误 OB 83
W#16#3861 模块/接口模块已插入，模块类型正确 OB 83
W#16#3961 模块/接口模块被拔除，无法寻址 OB 83
W#16#3863 模块/接口模块已插入，但模块类型不正确 OB 83
W#16#3864 模块/接口模块已插入，但出现问题

（类型 ID 不可读）

OB 83 

W#16#3865 模块已插入，但模块参数分配出错 OB 83
W#16#3866 模块再次响应，已更正负载电压错误 OB 83
W#16#3966 模块未响应，负载电压错误 OB 83
W#16#3367 模块参数重新分配开始 OB 83
W#16#3267 模块参数重新分配结束 OB 83
W#16#3968 模块参数重新分配因错误而终止 OB 83
W#16#3571 嵌套深度太深 OB 88
W#16#3572 主站控制继电器嵌套深度太深 OB 88
W#16#3573 同步嵌套深度太深 OB 88
W#16#3574 块调用嵌套深度太深（U 机架） OB 88
W#16#3575 块调用嵌套深度太深（B 机架） OB 88
W#16#3576 分配本地数据时出错 OB 88
W#16#3578 未知指令 OB 88
W#16#357A 调用语句的目的地超出块范围 OB 88
W#16#3981 接口错误，进入事件 -
W#16#3881 接口错误，离开事件 -
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事件 ID 事件 OB
W#16#3582 在操作系统中检测到内存错误并已更正 OB 84
W#16#3583 累计已检测到并更正的内存错误 OB 84
W#16#3585 PC 操作系统出错（仅限 Win AC 控制器） OB 84
W#16#3986 受影响 H-Sync 链接的性能 OB 84
W#16#3587 检测到并更正了多位存储器错误 OB 84
W#16#35A1 用户接口（OB 或 FRB）未找到 OB 85
W#16#35A2 OB 未装入（由 SFC 或操作系统启动） OB 85
W#16#35A3 操作系统访问块时出错 OB 85
W#16#35A4 无法寻址 PROFINET 接口数据块 OB 85
W#16#34A4 可再次寻址 PROFINET 接口数据块 OB 85
W#16#39B1 更新输入的过程映像时出现 I/O 访问错误 OB 85
W#16#39B2 将过程映像传送到输出模块时出现 I/O 访问错误 OB 85
W#16#39B3/38B3 更新输入的过程映像时出现 I/O 访问错误 OB 85
W#16#39B4/38B4 更新输出的过程映像时出现 I/O 访问错误 OB 85
W#16#38C1 扩展机架再次运行（1 ~ 21），离开事件 OB 86
W#16#39C1 扩展机架故障（1 ~ 21），进入事件 OB 86
W#16#38C2 扩展机架再次运行，但整定值与实际组态不一致 OB 86
W#16#39C3 分布式 I/O： 主站系统故障，进入事件 OB 86
W#16#39C4 分布式 I/O： 站故障，进入事件 OB 86
W#16#38C4 分布式 I/O： 站故障，离开事件 OB 86
W#16#38C5 分布式 I/O： 站返回，但存在问题 OB 86
W#16#38C6 扩展单元返回；但模块参数分配存在错误 OB 86
W#16#38C7 DP： 站返回，但模块参数分配出错 OB 86
W#16#38C8 DP： 站返回，但预期组态与实际组态之间有差异 OB 86
W#16#39CA PROFINET IO 系统故障 OB 86
W#16#39CB PROFINET IO 站故障 OB 86
W#16#38CB PROFINET IO 站返回 OB 86
W#16#38CC PROFINET IO 站返回，但存在问题或需要维护 OB 86
W#16#39CD PROFINET IO 站返回，但预期组态与实际组态之间

有差异

OB 86

W#16#39CE PROFINET IO 站返回；但模块参数分配存在错误 OB 86
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事件 ID 事件 OB
W#16#33CF/32CF 由启用/禁用 D_ACT_DP 指令导致 PROFINET IO 设

备的故障/返回

OB 86

W#16#39F8/38F8 PROFINET 智能设备的部分子模块的故障/返回 OB 86
W#16#38F9 PROFINET 智能设备的部分子模块返回，但设备组

态存在差异

OB 86

W#16#35D2 目前不能发送诊断项目 OB 87
W#16#35D3 无法发送同步帧 OB 87
W#16#35D4 通过同步进行的时间跳变非法 OB 87
W#16#35D5 采用同步时间时出错 OB 87
W#16#35E1 全局数据中的消息帧 ID 非法 OB 87
W#16#35E2 不能在数据块中输入全局数据包状态 OB 87
W#16#35E3 全局数据中的帧长度出错 OB 87
W#16#35E4 接收到的全局数据包号非法。 OB 87
W#16#35E5 通过组态 S7 连接的通信指令访问数据块时出错 OB 87
W#16#35E6 不能在数据块中输入全局数据总状态 OB 87

事件类别 4 - 停止事件和其它模式切换 (S7-300, S7-400)

事件 ID 的说明         

事件 ID 事件

W#16#4300 后备上电

W#16#4301 STOP - STARTUP 模式转换

W#16#4302 STARTUP - RUN 模式转换

W#16#4303 由激活的停止开关导致进入 STOP 模式

W#16#4304 由编程设备上的 STOP 操作或 STOP 指令导致进入 STOP 模式

W#16#4305 HOLD： 到达断点

W#16#4306 HOLD： 退出断点

W#16#4307 通过 PG 操作启动存储器复位

W#16#4308 通过开关设置启动存储器复位

W#16#4309 自动启动存储器复位（非后备上电）

W#16#430A 退出 HOLD，转换到 STOP 模式
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事件 ID 事件

W#16#430D 多值计算中由其它 CPU 导致进入 STOP 模式

W#16#430E 已执行的内存复位

W#16#430F 由于 CPU 进入 STOP 模式导致模块进入 STOP 模式 
W#16#4510 由于超出 CPU 数据范围导致进入 STOP 模式

W#16#4318 启动 CiR
W#16#4319 CiR 已完成

W#16#4520 DEFECT： 无法进入 STOP 模式

W#16#4521 DEFECT： 用于指令处理的处理器故障

W#16#4522 DEFECT： 时钟芯片故障

W#16#4523 DEFECT： 时钟脉冲发生器故障

W#16#4524 DEFECT： 定时器更新功能故障

W#16#4525 DEFECT： 多值计算同步故障

W#16#4926 DEFECT： I/O 访问看门狗故障

W#16#4527 DEFECT： I/O 访问监视故障

W#16#4528 DEFECT： 扫描时间监视故障

W#16#4530 DEFECT： 内部存储器中出现存储器测试错误

W#16#4931 STOP 或 DEFECT： 存储器子模块中出现存储器测试错误

W#16#4532 DEFECT： 核心资源故障

W#16#4933 校验和出错

W#16#4934 DEFECT： 存储器不可用

W#16#4935 DEFECT： 被看门狗取消/处理器异常

W#16#4536 DEFECT： 模式选择器故障

W#16#4540 STOP: 内部工作存储器扩展不是无缝扩展。 第一次存储器扩展太小或缺

失。

W#16#4541 由优先等级顺控系统导致进入 STOP 模式

W#16#4542 由对象管理系统导致进入 STOP 模式

W#16#4543 由测试功能导致进入 STOP 模式

W#16#4544 由诊断系统导致进入 STOP 模式

W#16#4545 由于通信系统导致进入 STOP 模式

W#16#4546 由 CPU 存储器管理导致进入 STOP 模式

W#16#4547 由过程映像管理导致进入 STOP 模式
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事件 ID 事件

W#16#4548 由 I/O 管理导致进入 STOP 模式

W#16#4949 由连续硬件中断导致进入 STOP 模式

W#16#454A 由组态导致进入 STOP 模式： 根据组态取消选择的 OB 在启动期间被装入 
CPU

W#16#494D 由 I/O 错误导致进入 STOP 模式

W#16#494E 由于电源故障导致进入 STOP 模式

W#16#494F 由于组态错误导致进入 STOP 模式：

W#16#4550 DEFECT： 内部系统错误

W#16#4555 无法热启动，监视时间已到

W#16#4556 STOP: 由于通信系统/数据不一致导致存储器复位请求

W#16#4357 模块看门狗已启动

W#16#4358 所有模块准备就绪

W#16#4959 有多个模块未准备就绪

W#16#4562 由于编程错误导致进入 STOP 模式（OB 未装入或无法装入）

W#16#4563 由于 I/O 访问错误导致进入 STOP 模式（OB 未装入或无法装入）

W#16#4567 由于 H 事件导致进入 STOP 模式

W#16#4568 由于时间错误导致进入 STOP 模式（OB 未装入或无法装入）

W#16#456A 由于诊断错误中断导致进入 STOP 模式（OB 未装入或无法装入）

W#16#456B 由于拔除/插入模块导致进入 STOP 模式（OB 未装入或无法装入）

W#16#456C 由于 CPU 硬件错误导致进入 STOP 模式（OB 未装入或无法装入，或非 
FRB）

W#16#456D 由于程序顺序错误导致进入 STOP 模式（OB 未装入或无法装入）

W#16#456E 由于通信错误导致进入 STOP 模式（OB 未装入或无法装入）

W#16#456F 由于机架故障 OB 导致进入 STOP 模式（OB 未装入或无法装入）

W#16#4570 由于硬件中断导致转入 STOP 模式（OB 未装入或者无法装入）

W#16#4571 由于嵌套堆栈错误导致进入 STOP 模式

W#16#4572 由于主站控制继电器堆栈错误导致进入 STOP 模式

W#16#4573 由于同步嵌套太深错误导致进入 STOP 模式

W#16#4574 由于优先等级堆栈中中断堆栈嵌套太深导致进入 STOP 模式

W#16#4575 由于优先等级堆栈中块堆栈嵌套太深导致进入 STOP 模式

W#16#4576 由于分配本地数据时出错导致进入 STOP 模式

W#16#4578 由于未知操作代码导致进入 STOP 模式
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事件 ID 事件

W#16#457A 由于代码长度错误导致进入 STOP 模式

W#16#457B 由于数据块没有装入板载 I/O 导致进入 STOP 模式

W#16#497C 由于集成工艺功能导致进入 STOP 模式

W#16#457D 由于集成工艺功能的内部接口版本更改导致复位/清零请求。

W#16#457F 由于 STOP 命令导致进入 STOP 模式

W#16#4580 STOP: 后备缓冲区内容不一致（没有转换为 RUN）

W#16#4590 由于内部功能过负荷导致进入 STOP 模式

W#16#49A0 由于参数分配错误或预期组态和实际组态之间存在不允许的差异，导致

进入 STOP 模式 启动被禁用。

W#16#49A1 由于参数分配错误导致进入 STOP 模式： 存储器复位请求

W#16#49A2 由于参数修改错误导致进入 STOP 模式： 启动被禁用。

W#16#49A3 由于参数修改错误导致进入 STOP 模式： 存储器复位请求

W#16#49A4 STOP: 组态数据不一致

W#16#49A5 STOP: 分布式 I/O： 装入的组态信息不一致

W#16#49A6 STOP: 分布式 I/O： 组态信息无效

W#16#49A7 STOP: 分布式 I/O： 没有组态信息

W#16#49A8 STOP: 分布式 I/O 的接口模块出错

W#16#43B0 已成功进行固件更新/备份

W#16#49B1 固件更新数据不正确

W#16#49B2 固件更新： 硬件版本与固件不匹配

W#16#49B3 固件更新： 模块类型与固件不匹配

W#16#43B4 固件备份时出错

W#16#43B6 固件更新被冗余模块取消

W#16#43D0 由于违反了协调规则，链接异常中止

W#16#43D1 链接/更新顺序异常中止

W#16#49D2 由于链接期间主站 CPU 进入 STOP 模式，导致后备 CPU 切换到 STOP 模
式

W#16#43D3 后备 CPU 进入 STOP 模式

W#16#49D4 主站进入 STOP 模式，因为对方 CPU 也是一个主站（链接错误）

W#16#43D5 由于子 PLC 的 CPU 存储器组态不匹配，导致拒绝链接

W#16#43D6 由于子 PLC 的系统程序不匹配，导致拒绝链接

W#16#43D7 由于用户程序或组态更改，导致拒绝链接
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事件 ID 事件

W#16#49D8 STOP/故障排除模式/DEFECT： 由于其它错误检测到硬件故障

W#16#49D9 由于 SYNC 模块错误导致进入 STOP 模式

W#16#49DA 由于 H-CPU 之间的同步错误导致进入 STOP 模式

W#16#43DC 在通过切换进行链接期间异常中止

W#16#43DD 由于运行测试或其它在线功能，导致拒绝链接

W#16#43DE 由于在第 n 次尝试时超过了监视时间，更新异常中止，启动新的更新尝

试

W#16#43DF 由于完成 大次数的尝试后，超出了监视时间， 后一次更新异常中止。 
需要用户介入。

W#16#43E0 链接后从单机运行模式切换

W#16#43E1 更新后链接切换

W#16#43E2 从更新切换到冗余模式

W#16#43E3 主站 CPU： 从冗余模式切换到单机运行模式

W#16#43E4 后备 CPU： 错误查找模式后从冗余模式切换

W#16#43E5 后备 CPU： 链接或 STOP 后从错误查找模式切换

W#16#43E6 后备 CPU 上的链接异常中止

W#16#43E7 后备 CPU 上的更新异常中止

W#16#43E8 后备 CPU： 启动后从链接切换

W#16#43E9 后备 CPU： 更新后从启动切换

W#16#43F1 备用机-主机切换

W#16#43F2 连接了被系统程序锁定的不兼容 H-CPU
W#16#42F3 操作系统检测到校验和错误并修正

W#16#43F4 后备 CPU： 通过指令 H_CTRL 在主站 CPU 中禁用连接/更新

事件类别 5 - 状态运行时事件 (S7-300, S7-400)

事件 ID 的说明   

事件 ID 事件

W#16#530D STOP 模式下新的启动信息

W#16#510F WinLC 出现问题。 该问题导致 CPU 进入 STOP 模式或导致 CPU 故障。

W#16#5311 尽管来自模块的消息已丢失，仍启动
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事件 ID 事件

W#16#5545 运行期间作为工厂修改的一部分，参数重新分配开始

W#16#5445 运行期间作为工厂修改的一部分，参数重新分配结束

W#16#5961 参数分配错误

W#16#5962 参数分配错误，启动锁止

W#16#5963 参数分配错误，请求复位存储器

W#16#5966 切换时出现参数分配错误

W#16#5967 参数分配错误： 未知组态数据

W#16#5968/5868 以太网接口的应急地址已启用/禁用

W#16#5969 参数分配错误，启动锁止

W#16#596A PROFINET IO： IO 设备的 IP 地址已存在

W#16#596B 现有以太网接口的 IP 地址

W#16#596C 现有以太网接口的名称

W#16#596D 现有网络组态与系统要求或组态不一致。

W#16#5371 分布式 I/O： 与 DP 主站的同步结束

W#16#5979/5879 来自 DP 接口的诊断报警： EXTF LED ON/OFF
W#16#597C DP 全局控制命令失败或移动

W#16#5380 来自中断的诊断缓冲区输入和同步错误事件被禁用

W#16#5581 运行时软件的一个或多个授权丢失。

W#16#5481 运行时软件的所有授权再次完备。

W#16#558A 组态的和插入的 CPU 的机器可读产品代码间存在差异

W#16#558B 组态的和插入的固件版本间存在差异

W#16#5966 切换时出现参数分配错误

W#16#597C DP 全局控制命令失败或移动

W#16#5395 分布式 I/O： DP 主站复位

W#16#5598 由于 CiR 而导致的与 DP 主站系统不一致开始

W#16#5498 由于 CiR 而导致的与 DP 主站系统不一致结束

W#16#59A0 CPU 中的中断无法分配

W#16#59A1 集成工艺功能中出现组态错误

W#16#53A2 工艺功能固件已成功下载

W#16#59A3 下载集成工艺功能时出错

W#16#53A4 工艺功能数据块未成功下载
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事件 ID 事件

W#16#55A5 版本冲突： 内部接口与集成工艺功能

W#16#55A6 超过了工艺功能对象的 大数目。

W#16#55A7 该类型的工艺功能数据块已存在。

W#16#53FF 复位为工厂设置

事件类别 6 - 通信事件 (S7-300, S7-400)

事件 ID 的说明   

事件 ID 事件

W#16#6500 模块中连接 ID 重复

W#16#6501 连接资源不足

W#16#6502 连接描述错误

W#16#6905/6805 永久组态连接存在资源问题/已修正 
W#16#6510 评估 EPROM 时在背景数据块中检测到 CFB 结构错误

W#16#6514 模块中全局数据包编号重复

W#16#6515 全局数据组态信息中的长度规格不一致

W#16#6316 自动化系统上电时出现接口错误

W#16#6521 无可用存储器子模块和内部存储器

W#16#6522 模块非法： 更换子模块，并复位存储器

W#16#6523 由于访问模块时出错，请求复位存储器

W#16#6524 由于块标头中出现错误，请求复位存储器

W#16#6526 由于更换存储器，请求复位存储器

W#16#6527 由于更换了存储器，无法进行热启动

W#16#6528 对象处理功能处于 STOP/HOLD 模式，无法进行热启动

W#16#6529 在“装入用户程序”功能执行期间无法进行启动

W#16#652A 由于用户存储器中块重复，无法进行启动

W#16#652B 由于对于子模块来说，块太长，无法进行启动 - 需要更换子模块

W#16#652C 由于子模块中的 OB 非法，无法进行启动

W#16#6532 由于子模块中的组态信息非法，无法进行启动

W#16#6533 由于子模块内容无效，请求复位存储器
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事件 ID 事件

W#16#6534 无法进行启动： 一个模块中块存在多次

W#16#6535 无法进行启动： 没有足够的存储器用于从模块传送块

W#16#6536 无法进行启动： 模块中包含非法块编号 
W#16#6537 无法进行启动： 模块中包含长度非法的块

W#16#6538 块的本地数据或写保护 ID（对于数据块）对于 CPU 来说非法

W#16#6539 块中的命令非法（由编译器检测）

W#16#653A 由于模块中的本地 OB 数据太短，请求复位存储器

W#16#6543 无法进行启动： 块类型非法

W#16#6544 无法进行启动： 属性“处理相关”非法

W#16#6545 源语言非法

W#16#6546 达到一个块类型的 大块数

W#16#6547 将参数分配给模块时出现参数分配错误（非 I/O 总线，取消下载）

W#16#6548 块检查时出现合理性错误

W#16#6549 块中出现结构错误

W#16#6550 块出现 CRC 错误

W#16#6551 块无 CRC
W#16#6353 固件更新： 固件通过网络下载开始

W#16#6253 固件更新： 固件通过网络下载结束

W#16#6560 SCAN 上溢

W#16#6981 接口错误，进入事件

W#16#6881 接口错误，离开事件

W#16#6390 已执行微存储卡格式化
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事件类别 8 - 模块的诊断事件 (S7-300, S7-400)

事件 ID 的说明     

事件 ID 事件 模块类型

W#16#8x00 模块故障/正常 任意

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

W#16#8x01 内部错误 
W#16#8x02 外部错误

W#16#8x03 通道故障

W#16#8x04 外部辅助电压缺失

W#16#8x05 前面板连接器未插入

W#16#8x06 未分配任何参数

W#16#8x07 模块中存在参数错误

W#16#8x30 用户模块缺失或故障

W#16#8x31 发生通信错误

W#16#8x32 RUN/STOP 模式（STOP：到达事件，RUN：离

去事件）

W#16#8x33 时间监视响应（看门狗）

W#16#8x34 内部电源故障

W#16#8x35 BATTF：电池耗尽 
W#16#8x36 完整备份失败

W#16#8x40 扩展机架故障

W#16#8x41 处理器故障

W#16#8x42 EPROM 故障

W#16#8x43 RAM 故障

W#16#8x44 ADC/DAC 错误

W#16#8x45 熔断器熔断

W#16#8x46 硬件中断丢失
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事件 ID 事件 模块类型

W#16#8x50 组态/参数分配错误 模拟量输入

 
 
 
 
 
 
 

W#16#8x51 共模错误

W#16#8x52 P 短路

W#16#8x53 M 短路

W#16#8x54 断路

W#16#8x55 参考通道错误

W#16#8x56 测试范围下冲

W#16#8x57 超出测试范围

W#16#8x60 组态/参数分配错误 模拟量输出

 
 
 
 
 

W#16#8x61 共模错误

W#16#8x62 P 短路

W#16#8x63 M 短路

W#16#8x64 断路

W#16#8x66 无负载电压

W#16#8x70 组态/参数分配错误 数字量输入

 
 
 
 
 

W#16#8x71 接地故障

W#16#8x72 P 短路（传感器）

W#16#8x73 M 短路

W#16#8x74 断路

W#16#8x75 无传感器电源

W#16#8x80 组态/参数分配错误 数字量输出

 
 
 
 
 
 
 

W#16#8x81 接地故障

W#16#8x82 P 短路 
W#16#8x83 M 短路

W#16#8x84 断路

W#16#8x85 熔断器熔断

W#16#8x86 无负载电压

W#16#8x87 温度过高

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1143



事件 ID 事件 模块类型

W#16#8xB0 FM 计数：信号 A 故障 FM
 
 
 
 
 

W#16#8xB1 FM 计数：信号 B 故障

W#16#8xB2 FM 计数：信号 N 故障

W#16#8xB3 FM 计数：在通道间传送故障值

W#16#8xB4 FM 计数：传感器电源 5.2 V 故障

W#16#8xB5 FM 计数：传感器电源 24 V 故障

事件类别 9 - 标准用户事件 (S7-300, S7-400)

事件 ID 的说明   

事件 ID 事件

W#16#9001 自动模式

W#16#9101 手动模式

W#16#9x02 OPEN/CLOSED，ON/OFF
W#16#9x03 手动命令启用

W#16#9x04 单元保护命令 (OPEN/CLOSED)
W#16#9x05 过程启用

W#16#9x06 系统保护命令

W#16#9x07 过程值监视已响应

W#16#9x08 操控变量监视已响应

W#16#9x09 系统偏差大于允许值

W#16#9x0A 极限位置出错

W#16#9x0B 运行时出错

W#16#9x0C 命令执行出错（顺序控制）

W#16#9x0D 操作状态运行 > OPEN
W#16#9x0E 操作状态运行 > CLOSED
W#16#9x0F 命令锁定

W#16#9x11 过程状态 OPEN/ON
W#16#9x12 过程状态 CLOSED/OFF
W#16#9x13 过程状态中间位置
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事件 ID 事件

W#16#9x14 过程状态自动 ON
W#16#9x15 过程状态手动 ON
W#16#9x16 过程状态通过保护命令 ON
W#16#9x17 过程状态自动 OFF
W#16#9x18 过程状态手动 OFF
W#16#9x19 过程状态通过保护命令 OFF
W#16#9x21 方法功能错误

W#16#9x22 返回功能错误

W#16#9x31 执行器 (DE/WE) 极限位置 OPEN
W#16#9x32 执行器 (DE/WE) 极限位置未 OPEN
W#16#9x33 执行器 (DE/WE) 极限位置 CLOSED
W#16#9x34 执行器 (DE/WE) 极限位置未 CLOSED
W#16#9x41 状态非法，误差时间到

W#16#9x42 状态非法，误差时间未到

W#16#9x43 互锁出错，误差时间 = 0 
W#16#9x44 互锁出错，误差时间 > 0 
W#16#9x45 无反应

W#16#9x46 终状态退出非法，误差时间 = 0 
W#16#9x47 终状态退出非法，误差时间 > 0 
W#16#9x50 信号范围的上限 USR
W#16#9x51 测量范围的上限 UMR
W#16#9x52 信号范围的下限 LSR
W#16#9x53 测量范围的下限 LMR
W#16#9x54 报警上限 UAL
W#16#9x55 警告上限 UWL
W#16#9x56 误差上限 UTL
W#16#9x57 误差下限 LTL
W#16#9x58 警告下限 LWL
W#16#9x59 报警下限 LAL
W#16#9x60 GRAPH 7 STEP 进入/离开

W#16#9x61 GRAPH 7 互锁错误
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事件 ID 事件

W#16#9x62 GRAPH 7 执行错误

W#16#9x63 GRAPH 7 错误已标注

W#16#9x64 GRAPH 7 错误已确认

W#16#9x70 超出正向趋势

W#16#9x71 超出负向趋势

W#16#9x72 无反应

W#16#9x73 退出 终状态非法

W#16#9x80 超出极限值，误差时间 = 0 
W#16#9x81 超出极限值，误差时间 > 0 
W#16#9x82 低于极限值，误差时间 = 0 
W#16#9x83 低于极限值，误差时间 > 0 
W#16#9x84 超出梯度，误差时间 = 0 
W#16#9x85 超出梯度，误差时间 > 0 
W#16#9x86 低于梯度，误差时间 = 0 
W#16#9x87 低于梯度，误差时间 > 0 
W#16#9190/9090 用户参数分配出错，进入/离开事件

W#16#91F0 溢出

W#16#91F1 下溢

W#16#91F2 除数为 0
W#16#91F3 计算操作非法

事件类别 A 和 B - 任意用户事件 (S7-300, S7-400)

事件 ID 的说明     

事件 ID 事件

W#16#Axyz 用户可用事件

W#16#Bxyz 用户可用事件
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预留事件类别 (S7-300, S7-400)

预留

下列事件类别预留以后扩展：

• C
• D
• E
• F 预留给中央机架中不存在的模块（例如，通信处理器或 FM）

指令的符号名称和数字名称 (S7-300, S7-400)

说明

任务卡中的指令由在内部用数字标识的函数 (FC)、函数块 (FB)、系统函数 (SFC) 以及系统函

数块 (SFB) 组成。

下表列出了数字名称和符号名称的分配。

函数块 (FB)

数字名称 符号名称

FB 2 S_RCV
FB 3 S_SEND
FB 4 S_VSTAT
FB 5 S_VSET
FB 6 S_XON
FB 7 S_RTS
FB 8 S_V24
FB 8 (1) USEND_S
FB 9 (1) URCV_S
FB 14 (1) GET_S
FB 15 (1) PUT_S
FB 40 (1) FTP_CMD
FB 46 PG_DIAL
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数字名称 符号名称

FB 47 AS_DIAL
FB 48 SMS_SEND
FB 49 AS_MAIL
FB 52 (1) PNIO_RW_REC
FB 53 PE_DS3_Write_ET200S
FB 54 (1) PNIO_ALARM
FB 55 IP_CONFIG
FB 56 (1) LOGICAL_TRIGGER
FB 60 SET_SW
FB 61 SET_SW_S
FB 62 TIMESTMP
FB 80 LEAD_LAG
FB 81 DCAT
FB 81 S_MODB
FB 82 MCAT
FB 83 IMC
FB 84 SMC
FB 85 DRUM
FB 86 PACK
FB 210 FW_TCP
FB 220 FW_IOT
FB 450 (2) RED_IN_MGP
FB 451 (2) RED_OUT_MGP
FB 452 (2) RED_DIAG_MGP
FB 453 (2) RED_STATUS_MGP
FB 815 PE_Start_End_Pause
FB 816 PE_CMD
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数字名称 符号名称

FB 817 (1) PE_I_DEV
(1) 适用于 S7-300
(2) 适用于 S7-400
(3) 不适用于 WinAC
(4) 适用于 S7-400，不适用 WinAC
(5) 适用于 WinAC

函数 (FC)

数字名称 符号名称

FC 0 (1) PE_Error_RSP
FC 1 (1) PE_Start_RSP
FC 1 (1) DP_SEND
FC 2 CONCAT
FC 2 (1) PE_End_RSP
FC 2 (1) DP_RECV
FC 3 (1) PE_List_Modes_RSP
FC 3 (1) DP_DIAG
FC 4 DELETE
FC 4 (1) PE_Get_Mode_RSP
FC 4 (1) DP_CTRL
FC 5 (1) PE_PEM_Status_RSP
FC 5 (1) AG_SEND
FC 6 (1) PE_Identify_RSP
FC 6 (1) AG_RECV
FC 7 Asi_3422
FC 7 (1) PE_Measurement_List_RSP
FC 7 (1) AG_LOCK
FC 8 (1) PE_Measurement_Value_RSP
FC 8 (1) AG_UNLOCK
FC 10 (1) AG_CNTRL
FC 11 FIND
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数字名称 符号名称

FC 11 (1) PNIO_SEND
FC 12 (1) PNIO_RECV
FC 17 INSERT
FC 17 S_USST
FC 18 S_USSR
FC 19 S_USSI
FC 20 LEFT
FC 21 LEN
FC 22 LIMIT
FC 25 MAX
FC 26 MID
FC 27 MIN
FC 31 REPLACE
FC 32 RIGHT
FC 36 ENCO
FC 36 SEL
FC 37 DECO
FC 60 LOC_TIME
FC 61 BT_LT
FC 62 LT_BT
FC 62 (1) C_CNTRL
FC 63 S_LTINT
FC 74 (3) I_ABORT
FC 80 TONR
FC 82 RSET
FC 83 SET
FC 84 ATT
FC 85 FIFO
FC 86 TBL_FIND
FC 87 LIFO
FC 88 TBL
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数字名称 符号名称

FC 89 TBL_WRD
FC 90 WSR
FC 91 WRD_TBL
FC 92 SHRB
FC 93 SEG
FC 98 BCDPL
FC 99 BITSUM
FC 100 RSETI
FC 101 SETI
FC 102 DEV
FC 103 CDT
FC 104 TBL_TBL
FC 105 SCALE
FC 106 UNSCALE
FC 450 (2) RED_INIT_MGP
FC 451 (2) RED_DEPA_MGP
(1) 适用于 S7-300
(2) 适用于 S7-400
(3) 不适用于 WinAC
(4) 适用于 S7-400，不适用 WinAC
(5) 适用于 WinAC

系统函数块 (SFB)

数字名称 符号名称

SFB 0 CTU
SFB 1 CTD
SFB 2 CTUD
SFB 3 TP
SFB 4 TON
SFB 5 TOF
SFB 16 (4) PRINT
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数字名称 符号名称

SFB 19 (2) START
SFB 20 (2) STOP
SFB 21 (4) RESUME
SFB 22 (2) STATUS
SFB 23 (2) USTATUS
SFB 29 (1) HS_COUNT_300C
SFB 30 (1) FREQ_MES_300C
SFB 31 (2) NOTIFY_8P
SFB 32 DRUM_X
SFB 33 (2) ALARM
SFB 34 (2) ALARM_8
SFB 35 (2) ALARM_8P
SFB 36 (2) NOTIFY_8P
SFB 37 (2) AR_SEND
SFB 38 (1) HSC_A_B_300C
SFB 39 (1) POS_300C
SFB 44 (1) ANALOG_300C
SFB 46 (1) DIGITAL_300C
SFB 47 (1) COUNT_300C
SFB 48 (1) FREQUENC_300C
SFB 49 (1) PULSE_300C
SFB 52 RDREC
SFB 53 WRREC
SFB 54 RALRM
SFB 60 (1) SEND_PTP_300C
SFB 61 (1) RCV_PTP_300C
SFB 62 (1) RES_RCVB_300C
SFB 63 (1) SEND_RK_300C
SFB 64 (1) FETCH_RK_300C
SFB 65 (1) SERVE_RK_300C
SFB 73 RCVREC
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数字名称 符号名称

SFB 74 PRVREC
SFB 75 SALRM
SFB 81 RD_DPAR
SFB 104 IP_CONF
SFB 65001 (5) CREA_COM
SFB 65002 (5) EXEC_COM
SFB 65002 (5) ASYN_COM
(1) 适用于 S7-300
(2) 适用于 S7-400
(3) 不适用于 WinAC
(4) 适用于 S7-400，不适用 WinAC
(5) 适用于 WinAC

系统函数 (SFC)

数字名称 符号名称

SFC 2 SET_RTM
SFC 3 CTRL_RTM
SFC 4 READ_RTM
SFC 5 GADR_LGC
SFC 7 (3) DP_PRAL
SFC 9 (2) EN_MSG
SFC 10 (2) DIS_MSG
SFC 11 DPSYC_FR
SFC 12 D_ACT_DP
SFC 13 DPNRM_DG
SFC 14 DPRD_DAT
SFC 17 ALARM_SQ
SFC 18 ALARM_S
SFC 19 ALARM_SC
SFC 20 BLKMOV
SFC 21 FILL
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数字名称 符号名称

SFC 22 CREAT_DB
SFC 23 DEL_DB
SFC 24 TEST_DB
SFC 26 (2) UPDAT_PI
SFC 27 (2) UPDAT_PO
SFC 28 SET_TINT
SFC 29 CAN_TINT
SFC 30 ACT_TINT
SFC 31 QRY_TINT
SFC 32 SRT_DINT
SFC 33 CAN_DINT
SFC 34 QRY_DINT
SFC 35 (4) MP_ALM
SFC 36 MSK_FLT
SFC 37 DMSK_FLT
SFC 38 READ_ERR
SFC 39 DIS_IRT
SFC 40 EN_IRT
SFC 41 DIS_AIRT
SFC 42 EN_AIRT
SFC 43 RE_TRIGR
SFC 44 REPL_VAL
SFC 46 STP
SFC 47 WAIT
SFC 48 (4) SNC_RTCB
SFC 49 LGC_GADR
SFC 50 RD_LGADR
SFC 51 RDSYSST
SFC 52 WR_USMSG
SFC 54 (2) RD_DPARM
SFC 55 WR_PARM
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数字名称 符号名称

SFC 56 WR_DPARM
SFC 57 PARM_MOD
SFC 58 WR_REC
SFC 59 RD_REC
SFC 60 (4) GD_SND
SFC 61 (4) GD_RCV
SFC 62 (2) CONTROL
SFC 64 TIME_TCK
SFC 64 RD_SINFO
SFC 65 (3) X_SEND
SFC 66 (3) X_RCV
SFC 67 (3) X_GET
SFC 68 (3) X_PUT
SFC 69 (3) X_ABORT
SFC 70 GEO_LOG
SFC 71 LOG_GEO
SFC 72 (3) I_GET
SFC 73 (3) I_PUT
SFC 75 SET_ADDR
SFC 78 (2) OB_RT
SFC 79 SETP
SFC 80 RESETP
SFC 81 UBLKMOV
SFC 82 (1) (6) CREA_DBL
SFC 83 (1) (6) READ_DBL
SFC 84 (1) (6) WRIT_DBL
SFC 85 (6) CREA_DB
SFC 87 (2) C_DIAG
SFC 90 (4) H_CTRL
SFC 99 WWW
SFC 100 (2) SET_CLKS
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数字名称 符号名称

SFC 101 RTM
SFC 102 (1) RD_DPARA
SFC 103 (3) DP_TOPOL
SFC 104 (2) CIR
SFC 105 READ_SI
SFC 106 DEL_SI
SFC 107 ALARM_DQ
SFC 108 ALARM_D
SFC 109 PROTECT
SFC 112 PN_IN
SFC 113 PN_OUT
SFC 114 PN_DP
SFC 126 SYNC_PI
SFC 127 SYNC_PO
SFC 154 DPWR_DAT
(1) 适用于 S7-300
(2) 适用于 S7-400
(3) 不适用于 WinAC
(4) 适用于 S7-400，不适用 WinAC
(5) 适用于 WinAC

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1156 编程和操作手册, 11/2022



1.4.1.2 S7-1200 CPU 的功能说明 (S7-1200)

操作模式 (S7-1200)

S7-CPU 工作模式的原理 (S7-1200)

简介  
操作模式描述了 CPU 的行为。 有下列操作模式：

• STARTUP
• RUN
• STOP
例如，在这些操作模式下，CPU 可通过 PN/IE 接口进行通信。

其它操作模式

如果 CPU 没有准备好运行，则它处于以下两种操作模式之一：

• 断电，即电源电压关闭。

• 故障，表示发生了内部错误。

如果此“故障”状态由固件错误导致，则将通过 CPU 的状态 LED 指示该状态（请参见 CPU 
的说明）。 要找出原因，请按以下步骤操作：

– 断开电源开关，然后再次接通。

– 读出 CPU 启动时的诊断缓冲区内容并将需要分析的数据发送给客户支持。

如果 CPU 没有启动，则更换该 CPU。

参见

STOP 模式 (页 1164)
RUN 模式 (页 1163)
“STARTUP”工作模式 (页 1159)
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操作模式转换 (S7-1200)

概述  
下图显示了 S7-1200 CPU 的操作模式和操作模式转换：

下表列出了操作模式改变的条件：

编号 操作模式转换 条件

① POWER ON → STARTUP 接通电源后，发生以下情况时，CPU 将转入“STARTUP”模式：

• 启动类型设置为“暖启动”，且

• 硬件配置与程序块一致。

将清空非保持性存储器中的内容，同时将非保持性 DB 的内容复位为装载

存储器的初始值。 同时保留保持性存储器和保持性 DB 中的内容。

② POWER ON → STOP 启动类型设置为“不启动”之后，在打开电源之后，CPU 将转入“STOP”模
式。

将清空非保持性存储器中的内容，同时将非保持性 DB 的内容复位为装载

存储器的初始值。 同时保留保持性存储器和保持性 DB 中的内容。

③ STOP → STARTUP 在以下情况下，CPU 将切换为“STARTUP”模式：

• 从编程设备将 CPU 设置为“RUN”模式，而且

• 硬件配置与程序块一致。

④ STARTUP → STOP 在以下情况下 CPU 将返回到“STOP”模式：

• 在启动过程中检测到错误。

• 从编程设备将 CPU 设置为“STOP”模式。

• 在 STARTUP OB 中执行了一个 STOP 命令。
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编号 操作模式转换 条件

⑤ STARTUP → RUN 如果 STARTUP 成功，CPU 将切换到“RUN”模式。

⑥ RUN → STOP 在以下情况下 CPU 将返回到“STOP”模式：

• 检测到阻止继续处理的错误。

• 从编程设备将 CPU 设置为“STOP”模式。

• 在用户程序中执行了一个 STOP 命令。

“STARTUP”工作模式 (S7-1200)

STARTUP 模式的原理 (S7-1200)

功能   
接通 CPU 后，它在开始执行循环用户程序之前首先执行启动程序。 
通过适当编写启动 OB，可以在启动程序中为循环程序指定一些初始化变量。 对启动 OB 的
数量没有要求。 即，可以在用户程序中创建一个或多个启动 OB，或者一个也不创建。

启动特性的参数设置

可以指定 CPU 是否保持在 STOP 模式或者是否在暖启动。 此外，还可以在 CPU 属性的“启

动”(Startup) 组中设置启动期间的响应（RUN 或前一模式）。

特性

请注意以下几点有关“STARTUP”模式的内容：

• 执行启动 OB。 不管选择哪种启动模式，已编写的所有启动 OB 都会执行。

• 不执行任何基于时间的程序。

• 中断控制的程序的执行仅限于：

– OB 82（诊断中断）

• 禁用模块上的输出。

• 不更新过程映像；可以对输入进行直接 I/O 访问。
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参见

S7-CPU 工作模式的原理 (页 1157)
启动 OB (页 1241)
暖启动 (页 1160)

暖启动 (S7-1200)

功能

在暖启动期间，所有非保持性位存储器内容都将删除并且非保持性数据块内容将复位为来自

装载存储器的起始值。 将保留保持性位存储器和保持性 DB 中的内容。 
程序执行在调用第一个启动 OB 时开始。

触发暖启动   
可以在以下情况下，在编程设备上使用相应的菜单命令触发“暖启动”：

• CPU 必须处于“STOP”模式。

• 存储器复位后

• 在 CPU 处于“STOP”模式时下载一致的程序和一致的硬件配置后。

如果为启动响应设置了以下参数，则“POWER ON”将触发“暖启动”：

• 启动类型“暖启动 - RUN”（不管 POWER OFF 前 CPU 所处的操作模式是什么）。

• “暖启动 - POWER OFF 前的模式”（取决于 POWER OFF 前的 CPU 操作模式。 CPU 在此

前必须已处于 RUN 模式。）

参见

保持性存储区 (页 1170)
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启动操作 (S7-1200)

概述  
下表给出了 STARTUP 时 CPU 执行的操作：

按执行顺序排列的操作 暖启动时

清除非保持性位存储器的内容 执行

清除所有位存储器内容 不执行

清除过程映像输出 执行

处理启动 OB 执行

更新过程映像输入 执行

切换到“RUN”模式后启用输出 执行

顺序

下图显示了在“STOP”、“STARTUP”和“RUN”模式下 CPU 的操作。

可以使用以下方法在用户程序的第一个周期中指定 I/O 输出的状态：

• 使用可分配的输出模块可以输出替换值或保持上一个值。

• 在启动 OB 中为输出设置默认值。

启动期间，所有中断事件都输入到队列中，以便随后可以在 RUN 模式期间处理它们。 在 RUN 
模式下，可随时处理硬件中断。
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启动期间的特性 (S7-1200)

期望组态和实际组态不匹配时的响应 
期望组态是指装载到 CPU 中的工程组态。 实际组态是指自动化系统的实际组态。 
如果期望组态和实际组态不同，CPU 初仍将切换到 RUN 模式。

取消 STARTUP
如果启动期间出错，则取消启动且 CPU 保持在“STOP”模式。 
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在以下情况下，将不会执行启动或者会取消启动：

• 如果插入无效的 SD 卡。

• 如果尚未下载硬件配置。

参见

CPU 属性概述 (页 1184)

RUN 模式 (S7-1200)

功能   
在“RUN”模式下，执行循环、时间驱动和中断驱动的程序段：

• 读取过程映像输出。

• 读取过程映像输入表。

• 执行用户程序。

只有在“RUN”模式下，才能通过开放式用户通信在 S7-1200 CPU 间进行主动数据交换。

运行用户程序

当 CPU 读取输入后，循环程序会从第一条指令运行到 后一条指令。 
如果已组态 小循环时间，则 CPU 将在 小循环时间用完后结束该循环，即使用户程序提

早完成。 
设置的 大循环时间可根据您的需求进行调整。 这将确保循环程序在指定时间内完成。 在
该时间内如果循环程序并未完成，则系统将返回一个时间错误。 
诸如硬件中断和诊断中断等其它事件，可中断循环程序流并延长循环时间。 

参见

S7-CPU 工作模式的原理 (页 1157)
事件和 OB (页 1174)
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STOP 模式 (S7-1200)

功能   
在“STOP”模式下，不执行用户程序。 根据参数设置，禁用或响应所有输出： 根据参数中的

设置提供替换值或保持上一个值输出并将受控过程置于安全状态。 
CPU 检查以下几点：

• 硬件，例如是否所有模块均可用

• CPU 的默认设置是否适用，或者参数集是否存在

• 是否满足所编写的启动行为的一般条件

参见

S7-CPU 工作模式的原理 (页 1157)

存储器复位的基础知识 (S7-1200)

功能  
只有在 STOP 模式下，才能执行 CPU 的存储器复位。

复位存储器时，CPU 切换到“初始状态”。 这表示：

• 终止编程设备/PC 和 CPU 间的现有在线连接。

• 被删除工作存储器中的内容以及保持性和非保持性数据。

• 保留诊断缓冲区、时间、IP 地址、硬件配置和激活的强制作业。

• 装载存储器内容（代码和数据块）随后复制到工作存储器。 其结果为，数据块不再具有

当前值，而是具有其组态的起始值。
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存储区 (S7-1200)

需了解的 SIMATIC 存储卡知识 (S7-1200)

SIMATIC 存储卡的功能       
S7-1200 的 SIMATIC 存储卡是一种由西门子预先格式化的 SD 存储卡，用于存储 CPU 的用户

程序。该存储卡兼容 Windows 操作系统。 

注意

格式化 SIMATIC 存储卡

用户仅可以删除文件和文件夹。如果使用 Windows 工具对 SIMATIC 存储卡进行格式化（如，

通过市售读卡器），则该存储卡将无法再用作 S7 CPU 的存储介质。

设置卡类型   
可将该 SIMATIC 存储器用作传送卡、程序卡或固件更新卡。
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要设置存储卡类型，则需将 SIMATIC 存储卡插入编程设备的读卡器中，然后从项目树中选择

“读卡器/USB 存储器”(Card reader/USB memory) 文件夹。在所选存储卡的属性中，指定卡

类型：

• 程序

如果将 SIMATIC 存储卡用作程序卡，则可在该存储卡中装载用户程序。此时，SIMATIC 存
储卡将替代设备的内部装载存储器，同时擦除内部装载存储器中的数据。之后，可从 
SIMATIC 存储卡中执行整个用户程序。如果移除包含用户程序的 SIMATIC 存储卡，则将

不包含任何程序。

• 传送

如果将 SIMATIC 存储卡用作传送卡，则可将用户程序从存储卡传送到 CPU 的内部装载存

储器中。之后，即可移除 SIMATIC 存储卡。 
• 固件卡

S7-1200 模块的固件文件可存储在 SIMATIC 存储卡中。因此，可通过专门准备的 SIMATIC 
存储卡进行固件更新。也可将模块的固件副本存储在 SIMATIC 存储卡上。

将对象从项目传送到 SIMATIC 存储卡中

将 SIMATIC 存储卡插入编程设备或外部读卡器时，可将以下对象从项目树传送到 SIMATIC 存
储卡中： 
• 单独的块（允许多选）

这种情况下可以进行一致传送，因为进行块选择时已考虑到块之间的相关性。 
• PLC

此时，所有与处理相关的对象（如，块和硬件配置）都将传送到 SIMATIC 存储卡。具体

过程与下载过程类似。

要进行传送，可通过拖放操作移动对象或使用“项目”(Project) 菜单中的命令“读卡器/USB 存
储器 > 写入存储卡”(Card reader/USB memory > Write to memory card)。 

将对象从 SIMATIC 存储卡传送到项目中

可通过拖放操作将单个块（允许多选）传送到项目。无法将硬件配置从 SIMATIC 存储卡传送

到项目。

使用 SIMATIC 存储卡进行更新固件

可通过“服务与支持”网页下载 新的固件数据，网址为： 
http://support.automation.siemens.com (http://support.automation.siemens.com/WW/
view/zh/34143537)
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将固件文件保存在硬盘中，然后将 SIMATIC 存储卡插入编程设备的读卡器中。

要在 SIMATIC 存储卡上存储文件，则需在项目树的“读卡器/USB 存储器”(Card Reader/USB 
memory) 文件夹中选择 SIMATIC 存储卡。选择快捷菜单“读卡器/USB 存储器 > 创建固件更

新存储卡”(Card Reader/USB memory > Create firmware update memory card)。 
然后按照“服务与支持”网页上的说明对 CPU 进行固件更新。

更新固件将更改 CPU 的固件状态。如果已经在项目中使用该 CPU，则必须更新已组态的 CPU 
使其固件为 新状态，方法是通过使设备离线，进行修改，然后加载程序或组态。 

参见

有关 CPU 固件版本和 STEP 7 版本的有用信息 (页 1265)

装载存储器 (S7-1200)

功能 
每个 CPU 都具有内部装载存储器。该内部装载存储器的大小取决于所使用的 CPU。 
该内部装载存储器可以用外部存储卡来替代。如果未插入存储卡，CPU 将使用内部装载存储

器；如果插入了存储卡，CPU 将使用该存储卡作为装载存储器。 

将内部装载存储器中的数据复制到外部装载存储器中

如果在 CPU 设备组态的保护属性中未选择设置“禁用将内部装载存储器中的数据复制到外

部装载存储器中”(Disable copying from internal load memory to external load memory)，则 
CPU 将确定所插入存储卡的类型：

• 空存储卡：空存储卡中不含任何作业文件 (S7_JOB.S7S)。如果插入一个空存储卡，则 CPU 
将添加一个程序作业文件，并将内部装载存储器中的数据复制到外部装载存储器中（存

储卡中的程序文件），然后删除内部装载存储器中的数据。

• 空程序卡：空程序卡中包含一个程序作业文件，该文件为空。此时，CPU 将内部装载存

储器中的数据复制到外部装载存储器中（存储卡中的程序文件），然后删除内部装载存

储器中的数据。
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如果在 CPU 设备组态的保护属性中选择了设置“禁用将内部装载存储器中的数据复制到外

部装载存储器中”(Disable copying from internal load memory to external load memory)，则 
CPU 将进行如下响应：

• 空存储卡：空存储卡中不含任何作业文件 (S7_JOB.S7S)。如果插入一个空存储卡，则 CPU 
不执行任何操作：不会创建程序作业文件、不会将内部装载存储器中的数据（存储卡中

的程序文件）复制到外部装载存储器中、不会删除内部装载存储器中的数据。

• 空程序卡：空程序卡中包含一个程序作业文件，该文件为空。此时，CPU 不执行任何操

作：不会将内部装载存储器中的数据（存储卡中的程序文件）复制到外部装载存储器中、

不会删除内部装载存储器中的数据。

如果在 CPU 中插入一个程序卡、传送卡或带有固件更新的存储卡，则 CPU 对存储卡的评估

与组态设置“禁用将内部装载存储器中的数据复制到外部装载存储器中”(Disable copying 
from internal load memory to external load memory) 无关。

工作存储器 (S7-1200)

功能    
工作存储器是非保持性存储器区域，用于存储与程序执行有关的用户程序元素。 用户程序

只能在工作存储器和系统存储器中执行。

系统存储器 (S7-1200)

系统存储器区域 (S7-1200)

功能                         
系统存储器包含各 CPU 为用户程序提供的存储器单元，例如，过程映像和位存储器。 
通过在用户程序中使用合适的操作，可以在相关操作数区域中直接对数据寻址。 
下表给出了系统存储器的操作数区域：

操作数区域 说明 访问单元： S7 表示

过程映像输出 CPU 在循环开始时将过程

映像输出表中的值写入到

输出模块。

输出（位） Q
输出字节 QB
输出字 QW
输出双字 QD
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操作数区域 说明 访问单元： S7 表示

过程映像输入 CPU 在循环开始时从输入

模块读取输入值并将这些

值保存到过程映像输入表

中。

输入（位） I
输入字节 IB
输入字 IW
输入双字 ID

位存储器 此区域用于存储程序中计

算出的中间结果。

位存储器（位） M
存储器字节 MB
存储器字 MW
存储器双字 MD

数据块 数据块存储程序信息。 可
以对它们进行定义以便所

有代码块都可以访问它们

（全局数据块），也可将其

分配给特定的 FB 或 SFB
（背景数据块）。

要求： 未启用块属性“优

化的块访问”(Optimized 
block access)。

数据位 DBX
数据字节 DBB
数据字 DBW
数据双字 DBD

局部数据 此区域包含块处理过程中

块的临时数据。 
要求： 未启用块属性“优

化的块访问”(Optimized 
block access)。
建议： 以符号方式访问局

部数据（临时数据）。

局部数据位 L
局部数据字节 LB
局部数据字 LW
局部数据双字 LD

I/O 输入区域 I/O 输入和输出区域允许直

接访问集中式和分布式输

入和输出模块。

I/O 输入位 <变量>:P
I/O 输入字节

I/O 输入字

I/O 输入双字

I/O 输出区域 I/O 输出位

I/O 输出字节

I/O 输出字

I/O 输出双字
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参见

诊断缓冲区 (页 1172)
过程映像的基本原理 (页 1170)
访问 I/O 地址 (页 1173)

保持性存储区 (S7-1200)

保持性存储区   
通过将某些数据标记为具有保持性可以避免电源故障后数据丢失。 此类数据存储在保持性

存储区中。 保持性存储区是指在暖启动后（换言之，CPU 从 STOP 切换到 RUN 时的循环上

电后）其内容依然保留的区域。 
可以为以下数据赋予保持性：

• 位存储器： 可以在 PLC 变量表或分配列表中为位存储器定义精确的存储器宽度。

• 函数块 (FB) 的变量： 如果已启用的可优化访问的块，则可以在 FB 接口中将各个变量定

义为具有保持性。 仅当没有为 FB 激活可优化访问的块时，才可以在所分配的背景数据

块中定义保持性设置。

• 全局数据块的变量： 根据访问设置的不同，既可以对全局数据块的个别变量定义保持性，

也可以对所有变量定义保持性。

– 可优化访问的块： 可为各个变量设置保持性。

– 可标准访问的块： 保持性设置应用于数据块的所有变量；即所有变量都具有保持性或

所有变量都不具有保持性。

参见

暖启动 (页 1160)

过程映像输入/输出 (S7-1200)

过程映像的基本原理 (S7-1200)

功能

用户程序对输入 (I) 和输出 (O) 操作数区域寻址时，不会查询或更改数字量信号模块端的信

号状态。 而是访问 CPU 系统存储器中的存储区。 该存储区称为过程映像。
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过程映像的优点

与直接访问输入和输出模块相比，访问过程映像的主要优点在于在一个程序周期期间，CPU 
具有一致性的过程信号映像。 如果程序执行期间输入模块端的信号状态发生变化，过程映

像中的信号状态仍保持不变，直到下一个周期再次更新过程映像。 在用户程序中周期性地

扫描输入信号的过程，确保了总有一致的输入信息。

访问过程映像还比直接访问信号模块更节省时间，因为过程映像位于 CPU 的内部存储器中。

更新过程映像 (S7-1200)

顺序    
除非另行定义，否则操作系统将以组态中的循环时间间隔更新过程映像。 过程映像输入/输
出按以下顺序更新：

1. 执行操作系统的内部任务。

2. 将过程映像输出 (PIQ) 表写入到模块的输出。

3. 将输入状态读取到过程映像输入 (PII) 表中。

4. 执行用户程序以及其内部调用的所有块。

操作系统自动控制过程映像输出到模块输出的写入过程和过程映像输入的读取过程。

特性

可以选择通过直接 I/O 访问来直接访问输入或输出。 
• 如果指令直接访问输出且输出地址位于过程映像输出中，将更新相关输出的过程映像。

• 如果指令直接访问输出但输出地址不在过程映像输出中，则不会更新相关输出的过程映像。

通过过程映像进行正常 I/O 访问的示例

使用来自 MW0 的值更新 I/O 输出区中的 QW10。

过程映像更新期间出现 I/O 访问错误

如果更新过程映像期间出错（I/O 访问错误），则 CPU 将以默认的系统响应“Ignore”进行响

应。 
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参见

模块的起始地址 (页 1172)
访问 I/O 地址 (页 1173)
启动操作 (页 1161)

诊断缓冲区 (S7-1200)

功能   
诊断缓冲区是 CPU 系统存储器的一部分。 诊断缓冲区包含由 CPU 或具有诊断功能的模块所

检测到的错误。 其中包括以下事件：

• CPU 的每次模式切换（例如，POWER UP、切换到 STOP 模式、切换到 RUN 模式）

• 每次诊断中断

S7-1200-CPU 的诊断缓冲区可容纳 50 个条目，其中 后（ 近的）10 个条目在循环上电后

将保留下来。 
这些条目只能通过将 CPU 恢复到工厂默认设置进行清除。

可借助“在线和诊断”视图来读取诊断缓冲区的内容。

参见

有关诊断缓冲区的基本信息  (页 4256)

I/O 数据区 (S7-1200)

模块的起始地址 (S7-1200)

定义 
起始地址就是模块的 低字节地址。 它将作为该模块用户数据区域的初始地址。 

组态模块起始地址 
组态模块时，调整用户程序中使用的地址与模块起始地址。 
在模块属性（“I/O 地址”(I/O addresses) 组）中，可更改插入模块后自动分配的起始地址。 
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还可进行设置，以确定地址是否位于过程映像中。 

访问 I/O 地址 (S7-1200)

I/O 地址               
如果在设备视图中插入一个模块，那么该模块的用户数据将位于 S7-1200 CPU 的过程映像中

（默认设置）。 在过程映像更新期间，CPU 会自动处理模块和过程映像区之间的数据交换。 
如果希望程序直接访问模块（而不是使用过程映像），则为 I/O 地址附加后 “:P”。 

在某些情况下这可能很有必要，例如，在执行时效性程序期间且该程序必须控制同一周期内

的输出时。 

程序执行的基本知识 (S7-1200)

OB 类型的英语名称 (S7-1200)

OB 类型的英语名称

在“添加新块”(Add new block) 对话框中创建 OB 时，基于技术原因，OB 类型只能显示为英

语，而不考虑所设置的用户界面语言。为了便于处理，在下表中列出了英语术语及其用户界

面语言设置中对应的名称。

“添加新块”(Add new block) 对话框中，OB 类型的英

语名称

信息系统中的名称

ProgramCycle 循环 OB、循环程序执行 OB、循环程序

Startup 启动 OB
TimeDelayInterrupt 延时中断 OB
CyclicInterrupt 循环中断 OB
HardwareInterrupt 硬件中断 OB
TimeErrorInterrupt 时间错误 OB
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“添加新块”(Add new block) 对话框中，OB 类型的英

语名称

信息系统中的名称

DiagnosticErrorInterrupt 诊断中断 OB
PullOrPlugOfModules 插拔中断 OB
RackOrStationFailure 机架故障 OB
TimeOfDay 时间中断 OB
Status 状态中断 OB
Update 更新中断 OB
Profile 供应商或配置文件特定的中断 OB
MC_Interpolator MC 插补器 OB
MC_Servo MC 伺服 OB
MC_PreServo MC-PreServo OB
MC_PostServo MC-PostServo OB

事件和 OB (S7-1200)

事件和 OB
S7-1200 CPU 操作系统的运行基于事件。有两种类型的事件：

• 能够启动 OB 的事件

• 无法启动 OB 的事件

能够启动 OB 的事件会触发以下响应：

• 它会调用可能已分配给该事件的 OB。如果当前无法调用此 OB，则按照事件的优先级将

其输入队列。

• 如果没有为该事件分配 OB，则会触发默认系统响应。

无法启动 OB 的事件会触发相关事件类别的默认系统响应。

因此，用户程序循环取决于事件和给这些事件分配的 OB，以及包含在 OB 中的代码或在 OB 
中调用的代码。
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下表简要介绍了能够启动 OB 的事件，其中包括相关的事件类别和 OB。在该表格中，根据

默认 OB 优先级进行排序。优先级为 1 时优先级 低。

事件类别 OB 号 OB 数目 启动事件 OB 优先级（默认）

循环程序 1，>= 
123

>= 1 启动或结束上一个程序循环 OB 1

启动 100，
>= 123

>=0 STOP 到 RUN 的转换 1

时间中断 >= 10 多 2 个 已达到启动时间 2
延时中断 >= 20 多 4 个 延时时间结束 • 3

• 固件版本 V4.0 或更

高版本：OB20：
3，OB21：4，
OB22：5，
OB23：6，
OB123：3 到 
32767

循环中断 >= 30 等长总线循环时间结束 • 8
• 固件版本 V4.0 或更

高版本：OB30：
8，OB31：9，
OB32：10，
OB33：11，
OB34：12，
OB35：13，
OB36：14，
OB37：16，
OB38：17，
OB123：7 到 
32767

硬件中断 >= 40 多 50 个
（通过 
DETACH 和 
ATTACH 指
令可使用更

多）

• 上升沿（ 多 16 个）

• 下降沿（ 多 16 个）

18

• HSC：计数值 = 参考值（ 多 6 
次）

• HSC：计数方向变化（ 多 6 次）

• HSC：外部复位（ 多 6 次）

18

状态中断 55 0 或 1 CPU 已接收到状态中断 4
更新中断 56 0 或 1 CPU 已接收到更新中断 4
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事件类别 OB 号 OB 数目 启动事件 OB 优先级（默认）

制造商或配置文件特定

的中断

57 0 或 1 CPU 已接收到制造商或配置文件特定

的中断

4

诊断错误中断 82 0 或 1 模块检测到错误 5
拉出/插入中断 83 0 或 1 删除/插入分布式 I/O 模块 6
机架错误 86 0 或 1 分布式 I/O 的 I/O 系统错误 6
时间错误 80 0 或 1 • 超出 大循环时间

• 仍在执行被调用 OB
• 错过时间中断

• STOP 期间将丢失时间中断

• 队列溢出

• 因中断负载过高而导致中断丢失

22

下表列出了不触发 OB 启动的事件，其中包括操作系统的相应响应。此表根据事件优先级进

行排序。

事件类别 事件 事件优先级 系统响应

插入/移除中央模块 插入/移除模块 21 STOP
过程映像更新期间出现 I/O 
访问错误

过程映像更新期间出现 I/O 访问错误 22 忽略

编程错误 块中的编程错误（向其使用操作系统提

供的系统响应）（请注意：如果激活了

本地错误处理，则会执行块程序中的错

误处理程序）。

23 RUN

I/O 访问错误 块中的 I/O 访问错误（向其使用操作系统

提供的系统响应）（请注意：如果激活

了本地错误处理，则会执行块程序中的

错误处理程序）。

24 RUN

超出 大循环时间两倍 超出 大循环时间两倍 27 STOP

OB 和事件之间的分配

除循环程序和启动程序之外，事件只能分配给一个 OB。但在某些事件类别（如，硬件中断）

中，同一个 OB 可以分配给多个事件。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1176 编程和操作手册, 11/2022



OB 和事件之间的分配在硬件配置中定义。已定义的分配可在运行时通过 ATTACH 和 DETACH 
指令进行更改。

OB 优先级和运行时特性

S7-1200 CPU 支持优先级 1（ 低）到 27（ 高）。为 OB 分配其启动事件的优先级。

始终按优先级执行 OB：首先执行优先级 高的 OB。优先级相同的事件按发生的时间顺序进

行处理。 
对于 S7-1200 CPU 固件版本 V4.0 及以上版本，可以在 CPU 属性下的设备组态中指定 OB 是
否可中断。除了始终可中断的循环 OB 外，此参数分配可影响所有 OB。
以下情况适用于固件版本低于 V4.0 的 S7-1200 CPU：
• 优先级大于等于 2 的任何 OB 将中断循环程序执行。

• 优先级为 2 到 25 的事件组中的事件不能中断优先级为 2 到 25 的 OB。此规则同样适用

于优先级高于当前所运行 OB 的事件。此类事件将稍后处理。

• 时间错误（优先级 26）会中断任何其它 OB。
以下情况适用于固件版本为 V4.0 及以上版本的 S7-1200 CPU：
如果不将 OB 组态为可中断，则会始终完整处理 OB，即使运行时发生更高优先级的事件也

是如此。这表明：

• 优先级大于等于 2 的任何 OB 将中断循环程序执行。

• 优先级为 2 到 25 的 OB 无法被任何事件中断。此规则也适用于优先级高于当前所运行 OB 
的事件（包括时间错误）。此类事件将稍后处理。

如果将 OB 组态为可中断，那么在 OB 运行时如果发生更高优先级的事件，正在运行的 OB 将
会中断，转而去处理与该事件相关的 OB。在此 OB 完成后，继续处理被中断的 OB。这表明：

• 优先级大于等于 2 的任何 OB 将中断循环程序执行。

• 如果当前正在运行 OB 的优先级为 2 到 25，则优先级高于该 OB 的事件可中断该 OB 的运

行。该规则同样适用于时间错误：时间错误（优先级 26）会中断所有 OB。

OB 启动信息

只有某些 OB 具有启动信息。在相关 OB 的描述中对此进行了更加详细的说明。

参见

执行基于事件的程序 (页 1178)
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执行基于事件的程序 (S7-1200)

OB 优先级和运行时特性

S7-1200-CPU 支持优先级 1（ 低）到 27（ 高）。 为 OB 分配其启动事件的优先级。

中断 OB 只能由时间错误中断进行中断。 此规则也适用于优先级高于当前激活 OB 的事件。即，

除时间错误中断 OB 外，只能激活一个中断 OB。
正在执行中断 OB 时，生成的任何其它事件都会按照其优先级添加到队列中。 稍后按照其发

生的时间顺序来处理队列中的启动事件。

CPU 上的程序执行

循环 OB 由中断 OB 进行中断。

对启动中断 OB 的事件的反应：

• 对于固件版本不超过 V3 的 CPU： 中断 OB 只能由时间错误中断 OB 进行中断。

• 对于固件版本为 V4 及以上版本的 CPU： 中断 OB 可由更高优先级的中断 OB 来中断。

下图显示了中断 OB 无法中断时的基本步骤（适用于固件版本不超过 V3 的情况）：
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① 
and ②

某个事件（如硬件中断）调用其相关联的 OB。 
不中断地执行已调用的 OB 及其所有嵌套块。 如果队列不包含任何可触发 OB 启
动的事件，则在完成中断处理时会继续执行循环 OB。

③ 中断 OB 只能由时间错误中断 OB (OB 80) 进行中断。
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④ 中断处理期间会发生新的报警触发事件。 
对于固件版本不超过 V3 的 CPU 的反应： 
这个新事件会添加到队列中。 排队的事件只能在完成执行当前中断 OB 后按照以

下规则连续调用其相应的 OB： 
• 事件按照其优先级顺序进行处理（从 高优先级开始）

• 优先级相同的事件按发生的时间顺序进行处理。

对于固件版本为 V4 及以上版本的 CPU 的反应：

可以使用 CPU 参数设置固件版本为 V4 及以上版本的 CPU 的可中断性。 默认特

性： OB 可中断。 在这种情况下： 如果新事件的优先级高于当前运行的 OB，则

此新事件启动的 OB 会中断当前运行的 OB。
如果禁用此选项，则无法将中断 OB 中断。

⑤ 循环 OB 相继进行处理。 

关于队列的注意事项

• 每个优先级（要调用的优先级相同的 OB）均分配单独的队列。 已默认设置了这些队列的

大小。

• 导致队列溢出的任何新事件都将丢弃，因此将丢失。 同时会生成“时间错误中断事件”。 
标识导致此错误的 OB 的信息包含在时间错误中断 OB (OB 80) 的启动信息中。 可在时间

错误中断 OB 中编写相应的响应（如报警触发）。

硬件中断事件的示例 (S7-1200)
以下将通过硬件中断触发模块举例说明 S7-1200 CPU 中事件触发的程序执行原理。

过程事件及其优先级

过程事件由 I/O（例如通过数字量输入）触发并在 S7-1200 CPU 中启动对已分配 OB 的调用。 
分配给过程事件的 OB 称为硬件中断 OB。 
过程事件及其优先级的示例：

• 中断触发模块中的过程事件“上升沿”或“下降沿”： 由此事件启动的硬件中断 OB 总
是分配为优先级 5。

• 来自高速计数器的过程事件

– 计数值对应于参考值

– 更改计数方向

– 高速计数器的外部复位

由此事件启动的硬件中断 OB 总是分配为优先级 6。 
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下图显示了硬件中断执行的时间顺序： 在两个硬件中断事件连续发生时，第二个硬件中断

触发事件保留在队列中，直到处理了第一个 OBx。 下一个硬件中断触发事件只能在 OBx 被
处理后，启动相关的 OBx。 其它硬件中断触发事件按照此原则在队列中排队。 

硬件中断执行

① 硬件中断触发事件（如输入端的上升沿）调用它所属的 OB。
② 如果执行 OB 时发生触发硬件中断的新事件，则将该事件输入到队列中。 
③ 触发硬件中断的新事件会启动分配给此事件的硬件中断 OB。 
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分配中断触发事件

在设备视图的输入属性中，将中断触发事件分配给 OB。
• 只能将中断触发事件分配给单个 OB。
• 但是，可将 OB 分配给多个中断触发事件。 

即，可为同一个中断 OB 同时分配上升沿和下降沿，以便在输入信号发生任何变化时触发

相同的响应。

• 每条指令中，已启动的 OB 都可以中断循环 OB。 一致的数据访问由 多双字大小来保证。

• 可参数化模块特定的中断触发事件，如输入端的上升沿和下降沿。

• 在中断触发模块的组态中分配中断触发事件和要启动的 OB。 但是，在已启动的硬件中断 
OB 中，可通过 DETACH 指令覆盖此分配，或者通过 ATTACH 指令将相同的事件分配给不

同的 OB。 使用该功能可对外部过程信号进行灵活的响应。

设置操作特性 (S7-1200)

更改模块的属性 (S7-1200)

默认设置

所有带参数的硬件组件在出厂时，都具有适合标准应用的默认设置。 这些默认值使用户可

立即使用硬件组件，而无需进行任何其它设置。 
但是，用户可以根据应用的要求和环境，修改硬件组件的行为和属性。 参数可设置的硬件

组件包括通信模块以及若干模拟模块和数字量模块。

设置和装载参数

在设备视图或网络视图中选择了硬件组件后，即可在巡视窗口中设置其属性。 保存设备组

态及其参数后，将生成需要装载到 CPU 的数据。 该数据将在启动期间传送到相关的模块。

CPU 的属性  
CPU 的属性对系统行为有特殊意义。 例如，对于 CPU 可设置：

• 接口

• 输入和输出

• 高速计数器
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• 脉冲发生器

• 启动特性

• 日时钟

• 保护等级

• 系统位存储器和时钟位存储器

• 循环时间

• 通信负载

可输入的条目用于指定哪些设置可以调整以及处于什么值范围。 在属性窗口中会禁用或不

显示不能编辑的域。

要求

已经在机架上放置了要更改其属性的硬件组件。

步骤

要更改硬件组件的属性和参数，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图或网络视图中，选择要编辑的硬件组件或接口。

2. 编辑所选对象的设置：

– 例如，在设备视图中可以编辑地址和名称。

– 在巡视窗口中，可以进行其它可能的设置。

无需确认您的输入，即会立即应用所更改的值。
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CPU 属性 (S7-1200)

CPU 属性概述 (S7-1200)

概述                           
下表概要说明了 CPU 属性：

组 特性 说明

常规 项目信息 说明所插入的 CPU 的常规信息。除了插槽号之外，还可以

更改此信息。

目录信息 此 CPU 硬件目录中的只读信息。

标识和维护 用于保存应用特定的信息，例如设备名称和安装位置。

校验和 用于检查 PLC 程序的身份和完整性。

在编译过程中，块文件夹和文本列表中的块将自动标记一

个唯一的校验和。这样，可快速判断 CPU 中当前运行的程

序是否很久以前加载的程序，或者该程序是否发生了变

更。通过指令“GetChecksum”，可在程序运行时读取校验

和。

参见“基于校验和比较 PLC 程序”
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组 特性 说明

PROFINET 接口 常规 此 PROFINET 接口的名称和注释。名称限制为 110 个字符。

以太网地址 选择 PROFINET 接口是否联网。如果已在项目中创建了子

网，则可从下拉列表中进行选择。如果未创建子网，则可

使用“添加新子网”(Add new subnet) 按钮创建新子网。

IP 协议中提供了有关子网中 IP 地址、子网掩码和 IP 路由

器的使用信息。如果使用 IP 路由器，则需要有关 IP 路由

器的 IP 地址信息。

参见“为 PROFINET 设备分配地址和名称”

高级选项 以太网接口端口的名称、注释和其它设置选项。

介质冗余设置，例如介质冗余角色（客户端、管理器（自

动）或非介质冗余环网中的设备），环网端口的显示以及

发生冗余错误时是否生成诊断中断。“域设置”(Domain 
settings) 按钮用于对所连子网进行域设置（MRP 域和同步

域）。

时间同步 NTP 时间格式的时间同步设置。

NTP（Network Time Protocol，网络时间协议）是用于同

步局域网和全域网中系统时钟的一种通用机制。 
在 NTP 模式下，CPU 的接口按固定时间间隔将时间查询

（以客户机模式）发送到子网 (LAN) 的 NTP 服务器，同

时，必须在此处的参数中设置地址。将根据服务器的响应

计算并同步 可靠、 准确的时间。这种模式的优点是它

能够实现跨子网的时间同步。精确度取决于所使用的 NTP 
服务器的质量。

DI#/DO# 常规 CPU 的名称和集成数字量输入注释。 
数字量输入

 
可为数字量输入设置输入延时。可分组设置输入延时（每

组 4 个输入）。 
可为每个数字量输入启用上升沿和下降沿检测。可为该事

件分配名称和硬件中断。 
根据 CPU 的不同，可激活各个输入的脉冲捕捉。激活脉冲

捕捉后，即使脉冲沿比程序循环时间短，也能将其检测出

来。 
数字量输出 可为所有数字量输出设置 RUN 到 STOP 模式切换的响应： 

可以将状态冻结（相当于保留上一个值），也可以设置替

换值（“0”或“1”）
I/O 地址 象过程映像中那样指定输入和输出地址的地址空间。
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组 特性 说明

AI# 常规 CPU 的名称和集成模拟量输入注释。

模拟量输入 在降低噪声期间，指定的积分时间会抑制指定频率（单位

为 Hz）大小的干扰频率。 
必须在“通道号”(Channel #) 组中指定通道地址、测量类

型、电压范围、滤波和溢出诊断。测量类型和电压范围被

永久设置为电压和 0 到 10 V。
模拟值平滑化可以提供稳定的模拟信号，以供进一步处

理。模拟值滤波可用于减缓测量值变化，例如温度测量。

使用数字过滤对测量值进行平滑处理。模块通过指定数量

的已转换（数字化）模拟值计算平均值来实现平滑化。所

选等级（弱、中、强）决定用于创建平均值的模拟信号数

量。

如果启用溢出诊断，则发生溢出时会生成诊断事件。

I/O 地址 象过程映像中那样指定输入地址的地址空间。

高速计数器 (HSC) 高速计数器 (HSC)# 高速计数器通常用于驱动计数机制。

参见“组态高速计数器 (页 1198)” 
脉冲发生器 (PTO/
PWM)

PTO#/PWM# 脉冲发生器被激活且可使用项目信息进行初始化。

对激活的脉冲发生器进行组态时，需指定将该脉冲发生器

用作 PWM（Pulse Width Modulation，脉冲宽度调制）或 
PTO（Pulse Train Output，脉冲串输出）。

指定 PWM 的输出源、时间基数、脉宽宽度格式、循环时

间和初始脉冲宽度。并将脉冲输出指定为硬件输出。PWM 
输出由指令 CTRL_PWM 控制，请参见 CTRL_PWM。

对于 PTO，指定输出源。将脉冲输出和方向输出指定为硬

件输出。PTO 与“运动轴”计数模式下的高速计数器一起

运行，并由“运动控制”工艺对象控制（请参见关键字

“运动控制 S7-1200”）。 
I/O 诊断地址中显示硬件 ID，并且如果选择了 PWM 功能

则可以选择输出地址的地址空间以及过程映像。
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组 特性 说明

启动 POWER ON 转换为 STARTUP 设置循环上电后的启动特性。 
参见“STARTUP 模式的原理 (页 1159)” 

比较预设组态和实际组态 指定 S7-1200 站的实际组态与当前组态不匹配时的 CPU 启
动特性：

• 仅启用兼容的 CPU
• 即使存在差异，也将启动 CPU 
使用“仅在兼容时启动 CPU”(Startup CPU only if 
compatible) 设置时，所组态插槽上的模块必须与组态的

模块相匹配。 
兼容性是指与当前的模块的输入和输出数量相匹配，而且

电气和功能特性也相匹配。兼容模块必须能够完全替换已

组态的模块；功能性可以更多，但不能比替换的模块少。 
“仅在兼容时启动 CPU”(Startup CPU only if compatible) 的
设置示例：该 CPU 可使用型号相同但固件版本较低的兼容 
CPU 进行替换。带有 32 个数字量输入的输入模块可使用

带有 16 个数字量输入的信号模块兼容替换。插入组态的

模块或兼容模块时，CPU 启动。如果插入的模块不兼容，

则 CPU 无法启动。

“即使不兼容也启动 CPU”(Startup CPU even if mismatch) 
的设置示例：与之前插入一个组态的数字量输入模块不

同，此时插槽中可插入一个模拟量输出模块或不插入任何

模块。虽然无法访问所组态的输入，但 CPU 仍可启动。

请注意，此时的用户程序无法正常运行，需必须采取相应

措施！

集中式和分布式 I/O 的组态时

间

指定 大时间段（标准值：60000 ms）；在该时间段内，

集中式 I/O 和分布式 I/O 必须启动。（在 CPU 启动过程中，

为 CM 和 CP 提供电压和通信参数。此组态时间内包含连

接到 CM 或 CP 的 I/O 模块必须启动的一段时间。）

集中式 I/O 和分布式 I/O 启动并准备就绪后，CPU 将立即

切换为 RUN 模式，而不考虑“集中式 I/O 和分布式 I/O 的
参数分配时间”(Parameter assignment time for central 
and distributed I/O) 参数的设置。如果集中式 I/O 和分布

式 I/O 在此时间段内未启动，则 CPU 将切换到 RUN 模式，

但不会启动集中式 I/O 和分布式 I/O。
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组 特性 说明

循环 大循环时间和 小循环时

间。 
指定 大循环时间或固定的 小循环时间。

如果循环时间超出 大循环时间，CPU 将转入 STOP 模
式。 
参见“循环时间和 大循环时间 (页 1191)” 

通信负载 周期中分配给通信的 大时间

（以百分比表示）

将始终延长循环时间的通信过程持续时间控制在特定限值

内。通信过程示例包括：将数据传送到其它 CPU 或加载块

（通过 PC 启动）。

参见“通信引起的周期负载 (页 1192)” 
系统和时钟存储器 系统存储器位和时钟存储器位 可使用系统存储器位进行以下扫描： 

• 当前循环是否为循环上电后的第一个循环？

• 与上一个循环相比，诊断状态是否有变化？

• 扫描“1”（高）

• 扫描“0”（低）

时钟存储器位按指定的周期性间隔更改自身的值。

参见“启用系统存储器 (页 1210)” 
参见“使用时钟存储器 (页 1211)” 
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组 特性 说明

Web 服务器 - 启用并组态 Web 服务器功能。

参见“启用 Web 服务器 (页 1575)”
自动更新 定期将带有当前 CPU 数据的请求的 Web 页面发送到 Web 

浏览器。在“更新的时间间隔”(Update interval) 中输入时

间长度。只有在启用 Web 服务器时才能激活自动更新。

参见“激活自动更新 (页 1577)” 
用户管理 在此，可输入用户名称及其访问权限。

• Everyone：使用下拉列表分配访问权限的预定义用

户。用户“Everyone”是指无需密码登录即可进行 Web 
访问的用户。

• User#：可编辑的用户名，用户可指定其访问权限和密

码。在“Everyone”下的某行中进行单击，将显示一个可

更改的预设名称。

通过下拉列表可为每个用户分配不同的访问权限。

具有互相连接的访问权限。示例：激活访问权限“执行固

件更新”时，系统将自动激活访问权限“更改操作模式”

和“... 查询诊断”。从 Web 服务器上进行固件更新时，需

要具有这两项权限。

参见“用户列表 (页 1578)”
监控表 用于创建监控表，并定义对这些表格的访问。

用户自定义的 Web 页面 可通过 Web 浏览器访问任何设计的 CPU Web 页面。

参见“用户页面须知 (页 1581)” 
入口页面 用于选择入口页面。

接口总览 以表格形式，显示该设备中带有 Web 服务器功能的所有

模块及其以太网接口。

在此，可确定设备（CPU、CP、CM）的每个以太网接口是

否支持通过接口访问 Web 服务器。 
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组 特性 说明

用户界面语言 - 如果要在 Web 服务器上使用项目翻译文本，则需将该项

目语言指定为 Web 服务器的语言（语言数量取决于 
CPU）。在此，还可设置访问 Web 服务器时显示的项目语

言。

示例：在下拉列表中，选择项目语言“德语（卢森堡）”

作为 Web 服务器的语言“德语”。在项目树的“语言与

资源 > 项目语言”(Languages & resources > Project 
languages) 中，启用该项目语言，之后即可从下拉列表中

选择。

时间 当地时间和夏令时 设置 CPU 的运行时区以及设置夏令时/标准时间切换。

保护与安全 保护 PLC 组态数据 此组态用于保护机密的 PLC 组态数据。

参见“保护机密的组态数据 (页 1212)”
访问等级 设置 CPU 的读/写保护以及访问密码。

参见“保护等级的设置选项（FW V1 到 V3） (页 1213)” 
参见“设置保护选项（FW V4 及以上版本） (页 1214)”

连接机制 启用通过 PUT/GET 通信的数据访问

安全事件 启用安全事件的组报警并指定一个监视时间（间隔）。

外部装载存储器 禁用将内部装载存储器中的数据复制到外部装载存储器 
(页 1167)中。

组态控制 - 启用组态控制。在特定限制条件下，允许在用户程序中更

改组态。

参见“组态控制”

连接资源 - 显示 CPU 连接中的预留资源与动态资源概览。当前所用资

源还将显示在在线视图中。

参见“连接资源的使用”

地址总览 - CPU 为集成输入/输出和插入模块使用的全部地址的表格表

示。未被任何模块使用的地址以间隙表示。 
该视图可按照以下内容进行过滤 
• 输入地址

• 输出地址

• 地址间隙
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参见

为硬件中断 OB 分配参数 (页 1263)
访问 I/O 地址 (页 1173)
启动期间的特性 (页 1162)

循环时间和 大循环时间 (S7-1200)

功能       
循环时间是指操作系统执行循环程序以及中断此循环的所有程序段所需的时间。程序执行会

被以下事件中断： 
• 时间错误和 2 次 大循环时间错误

• 系统活动，如过程映像更新

因此，每个循环的循环时间 (Tcyc) 均不相同。 
下图显示了 S7-1200 CPU 不同循环时间 (TZ1 ≠ TZ2) 的示例：

在当前循环中，将由一个时间错误（如，OB 80）中断该循环 OB（如 OB 1）。执行了循环 OB 
后，将执行下一个循环 OB 201。 
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大循环时间   
操作系统监视循环程序的执行时间是否超过一个可组态的上限时间（称为 大循环时间）。

通过调用 RE_TRIGR 指令，可在程序的任何位置重新启动该时间监视功能。

如果循环程序超过 大循环时间，则操作系统会尝试启动时间错误 OB（OB 80）。如果 OB 
不可用，则 S7-1200 CPU 将执行以下响应：

• 固件版本为 V1.x 到 V3.x 的 CPU：CPU 将保持为 RUN 模式。

• 固件版本为 V4.x 及以上版本的 CPU：CPU 将转入 STOP 模式。

除了监视运行时间是否超过 大循环时间之外，还需要保证满足 小循环时间。为此，操作

系统会延时新循环的启动，直到达到了 小循环时间。在此等待时间内，将处理新的事件和

操作系统服务。

如果在某些情况下（例如处理时间错误 OB 时）再次超过 大循环时间（2 次 大循环时间

错误），CPU 将切换为 STOP 模式。

参见

时间错误 OB (页 1252)

通信引起的周期负载 (S7-1200)

功能    
CPU 的循环时间会因通信过程而延长。 这些通信过程包括： 
• 将数据传送到另一个 CPU
• 由编程设备启动的块装载

可使用 CPU 参数“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 在一定程度

上控制这些通信过程的持续时间。 
除通信过程外，测试功能也可延长循环时间。 可以使用“因通信引起的循环负载”参数来

影响持续时间。 

该参数的工作原理

使用“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 参数，可输入 CPU 总处

理能力中可用于通信过程的百分比。 这部分 CPU 处理能力随即始终可用于通信。 当通信不

需要这部分处理能力时，它可用于程序执行。
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对实际循环时间的影响

“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 参数可用于按某个因子延长循

环组织块（如 OB 1）的循环时间，该因子的计算公式如下：

以上公式不考虑异步事件（如硬件中断或循环中断）对循环时间的影响。 
如果循环时间因通信过程而被延长，则在循环组织块的循环时间内可能会发生更多异步事件。 
这会进一步地延长周期。 延长量取决于所发生的事件数量以及处理这些事件所需的时间。

示例 1 – 无附加异步事件：

如果将“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 参数设置为 50%，则会

导致循环组织块的循环时间按因子 2 增加。

示例 2 - 附加异步事件：

纯循环时间为 500 ms 时，假定 CPU 始终有足够的通信作业要处理，则 50% 的通信负载可

使实际循环时间高达 1000 ms。 与此同时，如果每隔 100 ms 执行一次处理时间为 20 ms 的
循环中断，在没有通信负载时该循环中断将使循环时间延长共 5 * 20 ms = 100 ms。 即，实

际循环时间将为 600 ms。由于循环中断也会中断通信，因此在有 50 % 的通信负载时，它

会使循环时间增加 10 * 20 ms。 即，此时的实际循环时间将达到 1200 ms，而不是 1000 
ms。

说明

请注意以下说明：

• 请检查在系统运行期间更改“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 参
数的值所产生的影响。

• 必须始终考虑将 小循环时间设置为时间错误时的通信负载情况。

建议

• 请仅在 CPU 主要用于通信且用户程序对时间要求不是很严格时，才增加该数值。

• 在所有其它情况下，只应当减小该值。
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时间功能 (S7-1200)

日时钟功能的基本原理 (S7-1200)
所有 S7-1200 CPU 都配有内部时钟。 如果电源中断，备用电源可支持长达 10 小时的正确时

间显示。

日时钟格式    
时钟始终显示精度为 1 毫秒的日时钟以及包括星期在内的日期。 同时还会考虑夏令时的时

间调整。

设置和读取日时钟 (S7-1200)

使用指令设置和读取时间

可通过在用户程序中使用以下指令来设置、启动和读取 CPU 时钟的时间和日期：

• 设置时间： "WR_SYS_T"
• 读取时间“RD_SYS_T”
• 读取本地时间“RD_LOC_T”
• 设置时区“SET_TIMEZONE”

手动设置

也可以在在线和诊断视图的“功能 > 设置时间”(Functions > Set time-of-day) 下读取和手动

设置时间。
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分配块参数 (S7-1200)

时钟参数 
通过时钟参数，可以进行以下设置：

• 通过 NTP 服务器启用时间同步

如果要使用 NTP 同步模式同步内部时钟，则选中此复选框。

• 网络时间服务器

需要组态 多四个 NTP 服务器的 IP 地址。

• 更新间隔

更新间隔定义两次时间查询之间的时间间隔。

高速计数器 (S7-1200)

有关高速计数器的常规信息 (S7-1200)

简介    
高速计数器通常用于驱动计数机制，在该机制中，恒速转动的轴配有一个增量式步编码器。 
该增量式步编码器可确保每转有一定数量的计数值以及每转一个复位脉冲。 该增量式步编

码器的时钟存储器位和复位脉冲为高速计数器提供输入。

不同的 S7-1200 CPU 具有不同数量的高速计数器：

S7-1200 CPU HSC 数量 HSC 标识

CPU 1211C 3（数字量信号板 4）* HSC1...3（以及 HSC5）*
CPU 1212C 4（数字量信号板 5）* HSC1...4（以及 HSC5）*
CPU 1214C
CPU 1215C
CPU 1217C

6 HSC1...6

* 带 DI2/DO2 信号板
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工作原理  
多个默认值中的第一个将装载到高速计数器上。 在计数器的当前值低于该默认值这段时间

内，所需输出处于启用状态。 计数器被设置成在计数器的当前值等于默认值或者计数器复

位时发生中断。

如果当前值等于默认值并因此出现中断事件，则会装载新的默认值并为输出设置下一个信号

状态。 如果由于计数器复位而发生中断事件，则设置输出的第一个默认值和第一个信号状态，

并重复该循环。

由于出现中断的次数远比高速计数器的计数次数少，因此只要稍微影响自动化系统的总周期，

便可实现对快速操作的精确控制。 用户也可为中断分配特定的中断程序，因此可以将每个

新默认值装载到单独的中断程序中，从而实现简单的状态控制。

说明

也可以在一个中断程序中处理所有中断事件。

各种计数器的计数算法

所有计数器的工作方式都相同，但是一些高速计数器并不是支持所有的计数算法。 基本计

数算法有四种：

• 具有内部方向控制的单相计数器

• 具有外部方向控制的单相计数器

• 具有 2 个时钟输入的双相计数器

• A/B 计数器

每个高速计数器都可以使用或不使用复位输入。 如果激活了复位输入，则该输入重置当前

值。 在禁用复位输入之前，当前值会一直保持重置状态。

参见

组态高速计数器 (页 1198)
计数器模式和计数器输入的相互依赖性 (页 1197)
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计数器模式和计数器输入的相互依赖性 (S7-1200)

有关计数器模式和计数器输入的常规信息   
用户不仅可以为高速计数器分配计数器模式和计数器输入，还可以为其分配一些功能，如时

钟脉冲发生器、方向控制和复位等功能。 以下规则适用：

• 一个输入不能用于两个不同的功能。

• 如果所定义的高速计数器的当前计数器模式不需要某个输入，则可将该输入用于其它用途。

例如，如果将 HSC1 设置为计数器模式 1，其中需要输入 I0.0 和 I0.3，则可将 I0.1 用于沿中

断或用于 HSC2。
例如，如果设置 HSC1 和 HSC5，则计数和频率计数器模式总是会用到输入 I0.0 (HSC1) 和 
I1.0 (HSC5)。 因此，运行计数器时，以上两个输入不能用于任何其它功能。

如果使用数字信号板，则可使用一些附加输入。

计数器模式和计数器输入的相互依赖性概览

计数器模式 说明 输入

  HSC1 I0.0 (CPU)
I4.0（信号板）

I0.1 (CPU)
I4.1（信号板）

I0.3 (CPU)
I4.3（信号板）

HSC2 I0.2 (CPU)
I4.2（信号板）

I0.3 (CPU)
I4.3（信号板）

I0.1 (CPU)
I4.1（信号板）

HSC3* I0.4 (CPU) I0.5 (CPU) I0.7 (CPU)
HSC4（仅限 CPU 
1212/14/15/17C）

I0.6 (CPU) I0.7 (CPU) I0.5 (CPU)

HSC5（仅限 CPU 
1214/15/17C）**

I1.0 (CPU)
I4.0（信号板）

I1.1 (CPU)
I4.1（信号板）

I1.2 (CPU)
I4.3（信号板）

HSC6（仅限 CPU 
1214/15/17C）**

I1.3 (CPU) I1.4 (CPU) I1.5 (CPU)

计数/频率 具有内部方向控制的单相计

数器

时钟脉冲发生器 - -
计数 复位

计数/频率 具有外部方向控制的单相计

数器

时钟脉冲发生器 方向 -
计数 复位

计数/频率 具有 2 个时钟输入的双相计

数器

正向时钟脉冲发生

器

反向时钟脉冲发生

器

-
计数 复位
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计数器模式 说明 输入

计数/频率 A/B 计数器 时钟脉冲发生器 A 时钟脉冲发生器 B -
计数 复位

运动轴 脉冲发生器 PWM/PTO 在使用 PTO1 和 PTO2 脉冲发生器时，HSC1 和 HSC2 支持运

动轴计数模式：

• 对于 PTO1，HSC1 评估 Q0.0 输出来确定脉冲数。

• 对于 PTO2，HSC2 评估 Q0.2 输出来确定脉冲数。

Q0.1 用作运动方向输出。

* HSC3 只能用于 CPU 1211，且没有复位输入

** 如果使用 DI2/DO2 信号板，则 HSC5 也可用于 CPU 1211/12

参见

有关高速计数器的常规信息 (页 1195)
组态高速计数器 (页 1198)

组态高速计数器 (S7-1200)

要求

已在硬件配置中插入了 S7-1200 CPU。

步骤  
要组态高速计数器，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图或网络视图中选择 S7-1200 CPU。
2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 高速计数器 (HSC)”(Properties > High-speed counter (HSC)) 中

所需的高速计数器。

– CPU 1211C：HSC1 到 HSC3（以及带 DI2/DO2 信号板的 HSC5）
– CPU 1212C：HSC1 到 HSC4（以及带 DI2/DO2 信号板的 HSC5）
– CPU 1214C / 1215C / 1217C：HSC1 到 HSC6
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3. 在“常规”(General) 参数组中，选中相应复选框以启用高速计数器。

说明

如果使用带 DI2/DO2 信号板的 CPU 1211C 或 CPU 1212C，则还可以启用高速计数器 
HSC5。

说明

激活脉冲生成器并将其用作 PTO 控制步进电机时，需要使用高速计数器。

CPU 的固件版本为 3.0 及以上版本时，使用内部（附加）HSC。
CPU 的固件版本低于 V3.0 时，PTO 1 处使用 HSC1，PTO 2 处使用 HSC2。这些计数器将

不再适用于其它计数任务。

在“项目信息”中，可输入计数器的名称和注释信息。

4. 在“功能”参数组中，定义计数器的以下功能：

– 计数模式：从下拉列表中选择一个以下计数器功能：

- 计数（确定脉冲数量）

- 周期（测量脉冲周期）

- 频率（测量脉冲频率）

- 运动控制（将计数器用于运动控制）

– 运行阶段：从下拉列表中选择计数器的操作方式：

- 单相位（单时钟输入时进行计数，可通过方向输入设置为向上计数或向下计数）

- 双相位（一个时钟输入为向上计数，一个时钟输入为向下计数）

- A/B 计数器（双时钟输入，带相位偏移脉冲，单计数值）

- A/B 四倍计数器（双时钟输入，带相位偏移脉冲，四倍计数值）

– 输入源（仅适用于低于 V4.0 的固件版本）CPU 的输入或信号板的输入可作为计数脉

冲的输入源。

– 指定计数方向的方式：如果操作相位设置为“单相位”，则可以选择由用户程序

（CTRL_HSC 指令，DIR 和 NEW_DIR 参数）或数字量输入确定计数方向。

– 初始计数方向：如果使用用户程序直接控制计数方向，则可在计数开始时选择计数方

向。

– 频率计周期：如果将计数模式设定为频率或周期，则可从下拉列表中选择测量周期的

频宽。

5. 在“复位为初始值”参数中，指定计数器的初始值和复位条件：

– 初始计数器值：输入计数器的起始值。

– 初始参考值：输入一个参考值。 
当前计数值将与该参考值进行比较：如果当前计数器值等于参考值，则触发某个事件

（如果在“事件组态”中启用）

在此，可以设置计数器是否使用复位输入，以及计数器在复位输入位于高位还是地位时复位
当前值。 
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6. 在“事件组态”参数组中，可启用以下事件：

– 计数器值等于参考值

– 外部复位

– 方向变更

在“Hardware interrupt”中，可以为每个事件指定一个硬件中断 OB。也可以在用户程序中为每
个事件指定一个硬件中断 OB（使用“ATTACH”指令）。
结果：触发某个事件时，CPU 将执行所指定的硬件中断 OB（根据组态的优先级）。
事件和硬件中断的名称可以更改。

7. 在“硬件输入”参数组中，硬件输入均已确定。在此，可接受这些输入结果。也可以在“时
钟生成器上边沿”、“时钟生成器下边沿”或“复位输入”中单击“...”按钮，然后选择一个输
入。  
注：对于较早的固件版本（低于 V4.0），硬件输入为预设值，不能更改。

8. 在“I/O 地址”区域，可设置以下参数：

– 起始地址：CPU 将计数器状态写入指定起始地址的地址区域（数据类型为 DInt）。 
– 组织块：将该地址区域分配给一个组织块。

– 过程映像：将该地址区域分配给一个过程映像分区 (PIP)。默认设置为自动更新 (PIP0)。

结果

现在，已按照项目要求调整了高速计数器的参数。

参见

有关高速计数器的常规信息 (页 1195)
计数器模式和计数器输入的相互依赖性 (页 1197)

点对点通信 (S7-1200)

点对点通信概述 (S7-1200)
PtP 通信是一种通过串行接口使用标准化 UART（Universal Asynchronous Receiver/
Transmitter，通用异步接收器/发送器）数据传输的通信。 S7-1200 使用带 RS-232 或 RS-485 
接口的通信模块来建立 PtP 通信。
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点对点通信的功能  
点对点通信 (PtP) 的应用极为广泛：

• 将信息直接传输到外部设备，例如打印机或条码阅读器

• 接收来自外部设备（如条码阅读器、RFID 阅读器、照相机、第三方光学系统以及许多其

它设备）的信息。

• 与第三方设备（如 GPS 设备、无线调制解调器和许多其它设备）进行信息交换

自由口协议  
S7-1200 支持使用自由口协议进行基于字符的串行通信。 该数据传输协议使用自由口通信，

完全可通过用户程序进行组态。

Siemens 提供了具有自由口通信功能的库，可供用户在用户程序中使用：

• USS 驱动协议

• Modbus RTU 主站协议

• Modbus RTU 从站协议

参见

组态通信端口 (页 1202)

使用 RS-232 和 RS-485 通信模块 (S7-1200)

带 RS-232 和 RS-485 接口的通信模块  
在 S7-1200 CPU 中，可使用以下两种不同的通信模块：

• RS-232 通信模块

• RS-485 通信模块

以上通信模块可通过左侧的 I/O 通道连接到 S7-1200 CPU。 多可插入三个不同的模块。

通信模块的属性  
通信模块具有以下特征：

• 支持自由口协议

• 通过用户程序借助扩展指令和库功能进行组态
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组态通信端口 (S7-1200)

组态通信端口   
插入具有 RS-232 或 RS-485 接口的通信模块之后，便可以设置接口参数。可在接口属性中

设置接口参数，或者利用 PORT_CFG 指令在用户程序中控制接口参数。以下内容是关于图形

组态的说明。

说明

如果通过用户程序更改端口设置，则会覆盖图形组态的设置。

同时还应记住，如果发生断电，则通过用户程序进行的设置不会被保留。

要求

• 已插入通信模块。

• 您处于设备视图中。

步骤

要组态通信端口，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图的图形表示中选择接口。
接口属性随即显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口的区域导航中，选择“端口组态”(Port configuration) 组。
将显示端口的设置。

3. 从“传输速度”下拉列表中选择数据传输的速度。对于用户自定义的通信，请注意传输速度
对转换时间的影响。

4. 从“奇偶校验”(Parity) 下拉列表中，选择无效信息字的检测类型。

5. 通过“数据位”(Data bits) 下拉列表，确定一个字符是七位还是八位。

6. 在“停止位”(Stop bit) 下拉列表中，选择用来识别传输字结束的位数。

7. 在“流量控制”(Flow control) 下拉列表中，选择该方式确定发送方与接收方之间数据流正确
传输。只能为 RS-232 接口设置该参数。

– 在“XON 字符”(XON character) 框中输入一个 HEX 值，当检测到该值时，将继续传输

消息。只能为受软件控制的数据流控制设置该参数。

– 在“XOFF 字符”(XOFF character) 框中输入一个 HEX 值，使消息传输暂停所设置的等待

时间。只能为受软件控制的数据流控制设置该参数。

8. 在“等待时间”(Wait time) 框中，输入以 ms 为单位的等待时间，即在消息结束后下一次传输
开始前必须暂停的时间。
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说明

也可在网络视图中组态接口。为此，必须先在表格网络视图中选择通信模块，然后在巡视窗

口中选择接口。随后便可按上述步骤继续操作。

参见

设置数据流控制 (页 1203)

设置数据流控制 (S7-1200)

数据流控制

数据流控制是一种确保发送和接收行为保持平衡的方法。 在理想情况下，智能控制可确保

不会丢失数据。 它确保设备发送的信息不会多于接收伙伴所能处理的信息。

有两种数据流控制方法：

• 硬件控制的数据流控制

• 软件控制的数据流控制

对于这两种方法，在传输开始时都必须激活通信伙伴的 DSR 信号。 如果未激活 DSR 信号，则

传输不会开始。

RS-232 通信模块可以处理这两种方法。 RS-485 通信模块不支持数据流控制。

硬件控制的数据流控制

硬件控制的数据流控制采用请求发送 (RTS, Request To Send) 信号和允许发送 (CTS, Clear To 
Send) 信号。 对于 RS-232 通信模块，RTS 信号通过输出引脚 7 进行传输，而 CTS 信号通过

引脚 8 进行接收。

如果启用了硬件控制的数据流控制，则在发送数据时 RTS 信号总是设置为激活状态。 同时，

对 CTS 信号进行监视，以检查接收设备是否能接受数据。 如果激活了 CTS 信号，则模块可

以一直传输数据，直到 CTS 信号变为非激活状态。 如果未激活 CTS 信号，则数据传输必须

暂停所设置的等待时间。 如果 CTS 信号在经过了所设置的等待时间后仍未激活，则数据传

输将被中止，并向用户程序发送错误信号。
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使用硬件握手的数据流控制

如果数据流控制由硬件握手进行控制，则默认情况下，发送设备将 RTS 信号设置为激活状态。 
这样，诸如调制解调器等设备便可随时传输数据。 它不会等待接收方的 CTS 信号。 发送设

备通过只发送有限数量的帧（字符）来监视自身的传输，例如，防止接收缓冲区溢出。 如
果仍然出现溢出，则传送设备必须阻止消息并向用户程序发回错误信号。

软件控制的数据流控制

软件控制的数据流控制采用消息中的特定字符并通过这些字符来控制传输。 这些字符是为 
XON 和 XOFF 选择的 ASCII 字符。

XOFF 指示何时必须暂停传输。 XON 指示何时可以继续传输。

如果发送设备接收到 XOFF 字符，它必须暂停发送所选的等待时间长度。 如果在所选的等待

时间之后发送了 XON 字符，则将继续传输。 如果在等待时间之后未接收到 XON 字符，则

将向用户程序发回错误信号。

因为接收伙伴需要在传输期间发送 XON 字符，所以软件数据流控制需要全双工通信。

参见

组态通信端口 (页 1202)

组态消息传送 (S7-1200)

用户自定义的通信  
可以使用您自己的机制来控制通信模块与通过串行接口连接的外部设备间的数据通信量。 为
此，您需要自行定义通信协议。 在用户自定义的通信中，支持使用 ASCII 协议和二进制协议

进行消息传送。

在通信协议中，需要指定用来在数据流中识别所传送消息开始和结束的条件。

只能在 RUN 模式下激活用户自定义的通信。 如果切换到 STOP 模式，将停止用户自定义的

通信。
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指定通信协议  
可按以下方式指定通信协议：

• 使用用户程序

– 发送数据时的行为由 SEND_CFG 指令控制。

– 接收数据时的行为由 RCV_CFG 指令控制。

• 使用巡视窗口中以图形方式设置的参数设置

说明

如果通过用户程序更改通信协议，则图形组态的设置将被覆盖。

请记住，如果发生断电，通过用户程序进行的设置不会被保留。

参见

有关 RS-232 设备的用户自定义通信 (页 1205)
进行发送设置 (页 1207)
指定消息开始 (页 1208)
指定消息结束 (页 1209)

有关 RS-232 设备的用户自定义通信 (S7-1200)

有关 RS-232 设备的 RS-232/PIP 多主站编程电缆和用户自定义通信 
使用 RS-232/PIP 多主站编程电缆和用户自定义通信，可以将兼容 RS-232 的各种设备连接到 
S7-1200 的通信模块。但是，必须将该电缆设置为“PIP/用户自定义通信”模式。

电缆设置

必须如下设置电缆上的开关：

• 开关 5 必须设为 0
• 开关 6 设置为本地模式 (DCE) 或远程模式 (DTE)：

– 开关设置为 0 时，代表本地模式

– 开关设为 1 时，代表远程模式
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在发送模式和接收模式间切换

将数据从 RS-232 接口发送到 RS-485 接口时，RS-232/PIP 多主站编程电缆处于发送模式。 当
电缆空闲或数据从 RS-485 接口发送到 RS-232 接口时，电缆处于接收模式。 当电缆在 RS-232 
发送线路上检测到字符时，它会立即从接收模式切换到发送模式。

支持的传输速度

RS-232/PIP 多主站编程电缆支持 1200 波特到 115.2 千波特之间的传输速率。 使用 PC/PIP 电
缆上的 DIP 开关，可将 RS-232/PIP 多主站编程电缆设置为所需的传输速率。

下表列出了各种传输速度所对应的开关设置：

传输速度 切换时间 设置（1 为向上）

115200 bps 0.15 ms 110
57600 bps 0.3 ms 111
38400 bps 0.5 ms 000
19200 bps 1.0 ms 001
9600 bps 2.0 ms 010
4800 bps 4.0 ms 011
2400 bps 7.0 ms 100
1200 bps 14.0 ms 101

当 RS-232 发送线路空闲的时间达到所定义的电缆切换时间后，电缆将重新切换回接收模式。 
所设置的传输速度对切换时间的影响如上表所示。

切换时间的影响 
在采用用户自定义通信的系统中使用 RS-232/PIP 多主站编程电缆时，程序必须考虑切换时

间，原因如下：

• 通信模块会对 RS-232 设备发送的消息做出响应。

通信模块一旦接收到来自 RS-232 设备的请求，它就必须将响应消息延时一段时间，该时

间段等于或大于电缆的切换时间。

• RS-232 设备会对通信模块发送的消息做出响应。

通信模块一旦接收到来自 RS-232 设备的响应消息，它就必须将下一个请求消息延时一段

时间，该时间段等于或大于电缆的切换时间。
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在以上两种情况下，RS-232/PIP 多主站编程电缆都应当有足够的时间从发送模式切换到接收

模式，以便数据能够从 RS-485 接口发送到 RS-232 接口。

参见

组态消息传送 (页 1204)
进行发送设置 (页 1207)
指定消息开始 (页 1208)
指定消息结束 (页 1209)

进行发送设置 (S7-1200)

发送消息  
可以在各个消息之间设置中断。

下表列出了可以设置的中断：

参数 定义

RTS 接通延时 可以设置从发送请求 RTS（Request To Send，请求发送）后到

实际数据传输开始前必须经过的时间。

RTS 关断延时 可以设置从传输完成后到 RTS 信号被禁用前必须经过的时间。

在消息开始时发送中断 可以指定当经过了 RTS 接通延时后，在每次消息传输开始时发

送中断。

以位时间为单位指定该中断。

发送中断后线路空闲信号 您可以设置在经过消息开始的所选中断过后，输出“线路空

闲”信号，以指示当前未使用线路。 要启用该参数，必须设置

“在消息开始时发送中断”(Send pause at message start)。
“线路空闲”信号的持续时间以位时间为单位。

参见

指定消息开始 (页 1208)
指定消息结束 (页 1209)
有关 RS-232 设备的用户自定义通信 (页 1205)
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指定消息开始 (S7-1200)

识别消息开始  
要在消息传送完成时以及下一次消息传输开始时向接收方发送信号，必须在传输协议中指定

用来识别消息开始和结束的条件。

如果满足了用来指示消息开始的条件，则接收方将开始在数据流中搜索表示消息结束的条件。

有以下两种不同的方法可用来识别消息开始：

• 以任意字符开始：

任何字符都可以定义消息开始。 这是默认方法。

• 以特殊条件开始：

基于所选条件确定消息开始。

用于检测消息开始的条件

下表列出了用于定义消息开始的各种选项：

参数 定义

通过线路中断识别消息开

始

如果接收的数据流中断超过一个字符时间，接收方将识别线路中

断。 如果是这种情况，说明是通过线路中断识别消息开始。

通过线路空闲识别消息开

始

如果发送传输线路在空闲一段时间（该时间以位时间为单位）后

发生诸如接收字符之类的事件，将识别到消息开始。

通过单个字符识别消息开

始

在出现某个特定字符时识别到消息开始。 可以 HEX 值的形式输

入该字符。

通过字符串识别消息开始 当指定字符序列之一到达数据流中时，将检测到消息开始。 可
以指定 多四个字符序列，每个序列 多包含五个字符。

各个条件可以按任意方式进行逻辑组合。

参见

进行发送设置 (页 1207)
有关 RS-232 设备的用户自定义通信 (页 1205)
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指定消息结束 (S7-1200)

识别消息结束   
要在消息传送完成时以及下一次消息传输开始时向接收方发送信号，必须在传输协议中指定

用来识别消息开始和结束的条件。

一共有六种不同的方法可用来识别消息结束，这些方法可以按任意方式进行逻辑组合。下表

列出了各种可能的设置选项：

参数 定义

通过消息超时识别消息结束 如果消息超出所选的 长持续时间，将自动识别到消息结束。

可设置的值为 0 到 65535 ms。
通过响应超时识别消息结束 如果在传送数据后的设定时间内没有响应，将识别到消息结

束。可设置的值为 0 到 65535 ms。
通过字符间超时识别消息结

束

如果超过传送两个字符之间的时间（单位为位时间），将检测

到消息结束。可设置的值为 0 到 2500 位时间。

即使所设置的值导致持续时间超过八秒，S7-1200 CPU 也只接

受 长八秒的时间。

通过 大长度识别消息结束 如果超过消息的 大长度，将识别到消息结束。可设置 1 到 
1023 个字符的值。
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参数 定义

读取消息中的消息长度 消息本身包含有关消息长度的信息。如果达到了消息中的长度

值，则表明该消息结束。通过以下参数可以指定用来计算消息

长度的字符：

• 消息中长度域的偏移量

该值决定用来指示消息长度的字符在消息中所处的位置。

可设置的值为 1 到 1022 个字符。

• 长度域大小

该值指定从第一个评估位置开始，使用多少个字符来指示

消息长度。

可设置的值为 0、1、2 和 4 个字符。

• 长度域后面的数据

（不属于消息长度）

该值指定在计算消息长度时必须忽略的长度域后的字节数。

可设置的值为 0 到 255 个字符。

使用字符序列识别消息结束

位置

当指定的字符序列到达数据流中时，将检测到消息结束。在要

检查的字符串中定义 多五个字符。如果指定的字符出现在消

息中的正确位置，可以识别消息结束位置。例如，要在字符 1 
和字符 3 具有特定值时识别消息结束位置，则必须激活字符 1 
和字符 3 的复选框，并输入字符值。

参见

进行发送设置 (页 1207)
有关 RS-232 设备的用户自定义通信 (页 1205)

启用系统存储器 (S7-1200)

系统存储器     
系统存储器是带有指定值的系统存储器。 
分配系统存储器参数时，需要指定要用作系统存储器字节的 CPU 存储器字节。 

优点

可在用户程序中使用系统存储器，例如，仅在启动后的第一个程序循环中运行程序段。系统

存储器位要么为常数 1，要么为常数 0。 
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系统存储器字节的位

下表给出了系统存储器各个位的含义：

系统存储器字

节的位

7 6 5 4 3 2 1 0

含义 保留 (=0) 保留 (=0) 保留 (=0) 保留 (=0) =0 =1 =1 诊断

状态发生

变化

启动过程中

和启动后的

第一个程序

循环中为 
1，否则为 
0

说明

所选的存储器字节不能用于存储中间数据。 

使用时钟存储器 (S7-1200)

时钟存储器  
时钟存储器是按 1:1 占空比周期性改变二进制状态的位存储器。 
分配时钟存储器参数时，需要指定要用作时钟存储器字节的 CPU 存储器字节。 

优点

例如，可以使用时钟存储器来激活闪烁指示灯或启动周期性的重复操作（如记录实际值）。

可用的频率

为时钟位存储器字节的每一位分配一个频率。 下表列出了分配情况：

时钟存储器字节

的位

7 6 5 4 3 2 1 0

周期 (s) 2.0 1.6 1.0 0.8 0.5 0.4 0.2 0.1
频率 (Hz) 0.5 0.625 1 1.25 2 2.5 5 10
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说明

时钟存储器的运行与 CPU 周期不同步，即，时钟存储器的状态在一个较长的周期内可以改

变多次。

所选的存储器字节不能用于存储中间数据。 

保护与安全 (S7-1200)

使用安全设置向导 (S7-1200)
将硬件目录中的 CPU 添加到 TIA Portal 中支持 PG/HMI 安全通信的项目时，该 CPU 的安全设

置向导随即启动。

在该向导中，将逐步完成以下 CPU 设置：

• 保护机密 PLC 组态数据的密码

• PG/PC 和 HMI 通信模式

• 访问等级

在向导中，将这些设置逐一进行详细说明。 后，在总览中再次统一显示所有设置。  
在 TIA Portal 的网络视图中更换模块，该向导也将启动。与替换下来的 CPU 不同，新 CPU 支
持 PG/HMI 安全通信。  
向导中的所有设置都将应用到巡视窗口（CPU 属性）中。

通过 CPU 属性中“保护与安全”(Protection & Security) 区域内的“开始”(Start) 按钮，可随随

时启动该向导。 

参见

保护机密的组态数据 (页 1212)
设置保护选项（FW V4 及以上版本） (页 1214)
连接机制 (页 1218)

保护机密的组态数据 (S7-1200)
在 STEP 7 V17 及以上版本中，可指定一个密码对相应 CPU 机密的组态数据进行保护，具体

包括诸如私钥等基于证书的协议正常运行所需数据。
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如果已采取相应措施保护 TIA Portal 项目和 CPU 组态防止未经授权的访问，则可以不使用密

码。

有关安全保护机制说明以及机密 PLC 组态数据密码保护措施（复位、更改、备件相关信息）

的详细说明，请参见安全通信的要求。 

操作步骤

1. 在网络视图或设备视图中打开 CPU 属性。

2. 导航至区域“保护与安全 > 保护 PLC 组态数据”(Protection & Security > Protection of the PLC 
configuration data)。
结果：首先启用“保护机密 PLC 组态数据”(Protect confidential PLC configuration data) 选项，
然后用于输入密码的空白字段以红色突出显示。

3. 通过“设置”(Set) 按钮组态密码（推荐）或禁用“保护机密 PLC 组态数据”(Protect 
confidential PLC configuration data) 选项。

4. 完成组态并创建用户程序。

5. 下载 CPU。
下载硬件配置时，系统将要求用户重新输入一次密码。
背景：在 TIA Portal 中使用已组态的密码来生成密钥信息，以保护机密组态数据。出于安全
原因，密码和密钥信息均未保存在项目中。为了将密钥信息传送到 CPU，在下载硬件配置时
会重新生成密钥信息，因此，此时必须重新输入一次密码。 

提示与规则

• 在密码管理器中管理密码。 
• 使用 TIA Portal 的密码策略验证设置来检查新输入的密码是否符合要求，并防止使用简单

密码，例如：

– 在项目树中，导航至区域“<项目名称> > 安全设置 > 设置”(<Project name> > Security 
settings > Settings)，然后选择“密码策略”(Password policies) 区域。 

– 例如，指定密码必须包含的 少字符数或 少特殊字符数。

• 无需为系统或计算机中的每个 CPU 分配不同的密码。如果满足要求，可以为一组 CPU 定
义相同的密码。在更换部件方案中，该策略也具有优势：如果将组密码分配给更换的 
CPU，则可减少更换 CPU 的工作量。  

• 密码的定义也对更换部件方案有影响。

保护等级的设置选项（FW V1 到 V3） (S7-1200)

保护等级       
以下内容将介绍如何使用 S7-1200 CPU V1 到 V3 的各种保护等级。 
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保护等级设置的作用

可以选择以下保护等级：

• 无保护：即默认设置。用户无法输入密码。总是允许进行读写访问。

• 写保护：只能进行只读访问。无法更改 CPU 上的任何数据，也无法装载任何块或组态。

HMI 访问和 CPU 间的通信不能写保护。选择这个保护等级需要指定密码。

• 读/写保护：对于“可访问设备”区域或项目中已切换到在线状态的设备，无法进行写访

问或读访问。只有 CPU 类型和标识数据可以显示在项目树中“可访问设备”(Accessible 
devices) 下。可在“可访问设备”(Accessible devices)下或在线互连设备的项目中来显示

在线信息或各个块。

HMI 访问和 CPU 间的通信不能写保护。选择这个保护等级需要指定密码。

操作期间受密码保护的 CPU 的行为

CPU 保护在将设置下载到 CPU 之后才生效。

在执行在线功能前检查有效性。如果有密码保护，会提示用户输入密码。 
示例：该模块已分配了写保护，并希望执行“修改变量”(Modify tags) 功能。这需要写访问

权限；因此，必须输入分配的密码才能执行该功能。 
受密码保护的功能在任何时刻都只能由一个 PG/PC 执行。其它 PG/PC 无法使用该密码登录。 
保护数据的访问授权在在线连接时间内有效，或在通过“在线 > 删除访问权限”(Online > 
Delete access rights) 手动取消访问授权之前保持有效。在关闭项目时，访问授权也将过期。 

说明

用户无法限制过程控制、监视以及通信功能。 
而有些功能将用作在线数据，需要进行保护。因此，“在线工具”(Online Tools) 任务卡中的 
RUN/STOP 或在线与诊断视图中的“设置日时钟”(Set time of day) 为写保护。

设置保护选项（FW V4 及以上版本） (S7-1200)

保护等级     
以下部分将介绍如何使用 S7-1200 CPU V4 及以上版本的各种访问级别。

S7-1200 CPU 提供各种访问级别，以限制对特定功能的访问。 
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可在表中指定访问级别的参数。各个访问级别右侧列中的绿色复选标记指定在不知道此访问

级别的密码的情况下，可以执行的操作。如果要使用未选中复选框的功能，那么需要输入密

码。

注意

组态访问级别不会代替专有技术保护

通过限制下载权限，组态访问级别可防止对 CPU 进行未经授权的更改。但不会对存储卡上

的块设置受读写保护。而使用专有技术保护则可以保护存储卡上的代码块。

默认特性 
系统默认的访问等级为“无访问权限（完全保护）”。

访问级别的详细信息

使用 S7-1200 CPU，可以组态以下访问级别：

• 完全访问权限（无保护）：所有用户都可以对硬件配置和块进行读取和更改。

• 读访问权：使用此访问级别，仅允许在不输入密码的情况下对硬件配置和块进行读访问 - 
这意味着可以将硬件配置和块下载到编程设备中。此外，还可访问 HMI 和诊断数据。 
无法在不输入密码的情况下将块或硬件配置加载到 CPU 中。而且，不输入密码将无法编

写测试功能和固件更新。

• HMI 访问：使用此访问级别，仅允许在不输入密码的情况下访问 HMI 和诊断数据。

如果不输入密码，则无法将块和硬件配置加载到 CPU 中，也无法将 CPU 中的块和硬件配

置加载到编程设备中。此外，如果没有密码，也无法进行以下操作：写入测试功能、更

改操作状态 (RUN/STOP) 和固件更新。

• 无访问权限（完全保护）：对 CPU 进行完全保护时，无法对硬件配置和块进行读写访问。

同样无法进行 HMI 访问。PUT/GET 通信的服务器功能在此访问级别下都处于禁用状态（无

法更改）。

密码授权将再次提供 CPU 的完全访问权限。

操作期间受密码保护的模块的行为

CPU 保护在将设置下载到 CPU 之后才生效。

在执行在线功能前检查有效性。如果有密码保护，会提示用户输入密码。 
示例：为模块组态了读访问权，并且希望执行“修改变量”功能。这需要写访问权限；因此，

必须输入分配的密码才能执行该功能。
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受密码保护的功能在任何时刻都只能由一个 PG/PC 执行。其它 PG/PC 无法登陆。

保护数据的访问授权在在线连接时间内有效，或在通过“在线 > 删除访问权限”(Online > 
Delete access rights) 手动取消访问授权之前保持有效。

每个访问级别都允许在不输入密码的情况下对某些功能进行无限制访问，例如，使用“可访

问设备”功能进行识别。

组态访问级别 (S7-1200)
以下部分说明了如何为 S7-1200 CPU V4 及以上版本组态访问等级并输入密码。

对于 S7-1200 CPU，可以输入多个密码，从而为各个用户组设置不同的访问权限。

以每个密码分配一个访问等级的方式在表中输入密码。 
密码的作用则位于“访问等级”(Access level) 列。

示例

为标准 CPU（而不是 F-CPU）选择“无访问权限（完全保护）”访问等级，并为表中每个位

于其上方的访问等级输入单独的密码。 
对于不知道任何密码的用户，CPU 将受到全面保护。甚至也无法访问 HMI。
对于知道其中一个设定密码的用户，具体作用取决于密码所在的表行：

• 第 1 行中的密码（完全访问权限（无保护））允许将 CPU 作为完全未受保护的状态进行

访问。知道此密码的用户可以不受限制地访问 CPU。
• 第 2 行中的密码（读访问权限）允许将 CPU 作为受写保护的状态进行访问。知道此密码

的用户对 CPU 有只读访问权。

• 第 3 行中的密码（HMI 访问权限）允许将 CPU 作为受到读保护或写保护的状态进行访问，

仅允许知道此密码的用户进行 HMI 访问。
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操作步骤

要组态 S7-1200 CPU 的访问等级，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中打开模块的属性。

2. 在区域导航中打开“保护”(Protection) 条目。
将在巡视窗口中显示一张列有各种访问等级的表格。

3. 在表的第一列中激活所需的访问等级。此列中相应保护等级右侧的绿色复选标记将指示如不
输入密码仍可执行的操作。

4. 在“密码”(Password) 列中，在第一行指定完全访问权限的密码。在“确认”(Confirmation) 列
中，再次输入密码以免输入错误。
确保密码足够安全，即，不要按照机器可识别的模式来设置密码。
必须在第一行“完全访问权限（无保护）”中输入密码。知道此密码的用户便可以不受限制
地访问 CPU，而无论所选保护等级是什么。

5. 如果选定的保护等级允许，则根据需要将其它密码分配给其它访问等级。

6. 下载硬件配置，使访问等级可以生效。

结果

根据设定的访问等级，保护硬件配置和块免受未经授权的访问。如果由于设定的访问等级原

因，在没有密码的情况下无法执行操作，则会显示一个用于输入密码的对话框。

通信服务限制 (S7-1200)

简介

CPU 可以作为多种通信服务的服务器。 这也就是说，即使还没有为 CPU 组态和编程建立连

接，其它通信参与者也可以访问 CPU 数据。
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因此作为服务器的本地 CPU 无法控制与客户端的通信。 
CPU 参数的“保护”(Protection) 区域中的参数“连接机制”(Connection mechanisms) 用于指

定运行期间本地 CPU 是否允许执行此类通信。 

允许借助 PUT/GET 通信从远程伙伴访问     
默认情况下，禁用“允许借助 PUT/GET 通信从远程伙伴访问 (...) ”(Permit access with 
PUT/GET communication from remote partners (...)) 选项。 如果激活该选项，则只能在本地 
CPU 和通信伙伴间需要通过组态或编程建立的通信连接中对 CPU 数据进行读写访问。  例如，

可以通过 BSEND/BRCV 指令进行访问。 
本地 CPU 仅作为服务器的连接（即表示本地 CPU 上不存在使用通信伙伴进行的通信组态/编
程），因此无法在操作 CPU 时进行。例如， 
• 在通过通信模块进行 PUT/GET、FETCH/WRITE 或 FTP 访问时

• 在从其它 S7 CPU 进行 PUT/GET 访问时

• 在通过 PUT/GET 通信实现 HMI 访问时

如果要允许从客户端访问 CPU 数据，也就是不希望限制 CPU 的通信服务，则激活“允许借助 
PUT/GET 通信从远程伙伴访问”(Permit access with PUT/GET communication from remote 
partners) 选项。

连接机制 (S7-1200)
连接机制的设置确定 CPU 可以连接的伙伴。在默认设置下，CPU 只能通过 PG/HMI 间安全通

信进行连接，这要求伙伴同样支持 PG/HMI 间安全通信。

此外，也可以选择用于 PG/HMI 间安全通信的证书，或者通过 TIA Portal 创建新证书。 

参见

使用安全设置向导 (页 1212)

安全事件的组报警 (S7-1200)

了解安全事件的组报警的哪些方面

诊断缓冲区中的安全事件

CPU 将在诊断缓冲区中存储有关重要操作和事件的信息。
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发生以下安全事件（事件类型）时，S7-1200 的诊断缓冲区中将输入一条记录：

• 使用正确或错误的密码转至在线状态。

• 检测被操控的通信数据。

• 检测存储卡上被操控的数据。

• 检测被操控的固件更新文件。

• 更改后的保护等级（访问保护）下载到 CPU。
• 限制或启用密码合法性（通过指令或 CPU 显示器）。

• 由于超出允许的并行访问尝试次数，在线访问被拒绝。

• 现有在线连接处于禁用状态的超时。

• 使用正确或错误的密码登录到 Web 服务器。

• 创建 CPU 的备份。

• 恢复 CPU 组态。

• 在启动过程中： 
– SIMATIC 存储卡上的项目发生变更（SIMATIC 存储卡不变）

– 更换了 SIMATIC 存储卡 

安全事件的组报警

为防止诊断缓冲区被大量相同的安全事件“淹没”，STEP 7 V13 SP 1 及以上版本中可设置

相应参数，将这些事件作为组警报保存到诊断缓冲区中。在每个间隔（监视时间）内， CPU 
仅为每种事件类型生成一个组警报。

示例： Brute-Force 攻击

利用 Brute-Force 攻击，攻击者通过系统地尝试大量的可能密码组合，获取 CPU 的访问权。

因此，CPU 会在数秒内收到大量的登录请求，而诊断缓冲区内涌入大量相同的单独条目会导

致丢失重要的诊断信息。组报警帮助在此处提供。

操作组报警的原则

CPU 在诊断缓冲区内输入一种事件类型的前三个事件。然后它会忽略此类型的所有后续安全

事件。 
在监视时间（间隔）结束时，CPU 生成组报警，在该组中输入过去的时间间隔内的事件类型

和事件频率。 
如果这些安全事件在随后的时间间隔内也有出现，CPU 将仅为每个间隔生成一个组报警。
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攻击会在诊断缓冲区中离开以下模式：前三个单独的报警后跟一系列组报警。此系列可以包

含两个、三个或更多的组报警，具体取决于选定的监视时间和攻击持续时间。

由于诊断缓冲区中的报警具有时间戳，因此可以确定攻击持续时间。

① 例如，一种类型的安全事件尝试使用无效密码登录。

② 间隔（监视时间）：在特定类型的安全事件首次发生（或重复发生）时，监视时间

开始（或重新开始）计时。

③ 单个报警：一种类型的前三个安全事件立即输入到诊断缓冲区。从该类型的第四个

安全事件开始，CPU 仅创建组报警。

如果该类型的安全事件在至少暂停一个间隔后发生，CPU 将在诊断缓冲区中输入单

个报警并对监视时间重新计时。

④ 组报警：在三个安全事件后，CPU 仅生成一个组报警作为此间隔内所有其他安全事

件的摘要。如果这些安全事件在随后的时间间隔内也有出现，CPU 将仅为每个间隔

生成一个组报警。

为安全事件组态组报警 (S7-1200)

要求

• STEP 7 V14
• 固件版本为 V4.2 及更高版本的 S7-1200-CPU

操作步骤

要为安全事件组态组报警，请按以下步骤操作：

1. 单击网络视图中的 CPU 符号。 
CPU 的属性随即显示在巡视窗口中。

2. 转至“保护 > 安全事件”(Protection > Security event) 区域。

3. 单击“安全事件”(Security event)。
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4. 选择“出现大量消息时汇总安全事件”(Summarize security events in case of high message 
volume) 选项，为安全事件启用组报警。

5. 设置时间间隔（监视时间），默认为 20 秒。

参见

了解安全事件的组报警的哪些方面 (页 1218)

证书管理器 (S7-1200)

应了解的证书管理器知识 (S7-1200)

简介

数字证书对于在两个设备之间进行安全的数据传输至关重要。使用数字证书时，客户端还需

检查并信任服务器的证书。根据所用的安全通信方式，服务器同样需要检查并信任客户端的

证书：只有在服务器接受客户端的数字证书，将其归类为可信证书并信任该证书时，客户端

才能与服务器建立安全连接。 
S7-1200 CPU 固件版本 V4.3 及以上版本支持证书应用。 

设备特定的以及项目级证书管理器

通过 CPU 特定的本地证书管理器，可为相应的设备生成和管理证书。然后，这些证书可由

以下对象使用：

• 设备的 OPC UA 服务器

• 设备的 Web 服务器 
• 需使用证书并使用证书 ID 进行引用的其它所有系统功能。例如，TIA Portal V17 及以上

版本中的 PG/HMI 安全通信。

说明

证书管理器中的每个证书都会接收到一个 ID，以用于在特定 SDT 中进行唯一性引用。证

书 ID 由证书管理器在创建或导入证书时进行分配。证书 ID 在项目中唯一，不能更改。

CPU 特定的本地证书管理器中的证书仅适用于该设备。如果要在项目范围内使用证书，则需

要激活设备中的全局安全证书管理器。 
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在全局安全证书管理器中，可利用其它功能来管理证书：

• 导入新证书和证书颁发机构。

• 导出项目中使用的证书和证书颁发机构。

• 更新过期的证书和证书颁发机构。

• 替换现有证书颁发机构。

• 添加受信证书和证书颁发机构。

• 手动删除导入的证书。

只有在项目中针对至少一个设备激活激活全局安全设置后，全局安全设置才可见。为此，在 
CPU 特定的本地证书管理器中，提供了“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global 
security settings for certificate manager) 复选框：该复选框位于巡视窗口中带安全功能的设

备常规设置的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > Certificate manager) 下。

根据该设置，可决定仅使用功能受限的 CPU 特定的本地证书管理器，或使用全局安全证书

管理器。

注意

证书和密钥丢失

激活项目的全局安全证书管理器后，CPU 特定的本地证书管理器的内容会丢失：

• 私钥无法恢复。

• 如果要继续在全局安全证书管理器中使用证书，请导出证书。

• 更新组态或程序，因为证书的 ID 可能会发生更改。

激活全局安全证书管理器后，CPU 特定的本地证书管理器将用作 CPU 特定的全局证书的临

时存储器。在 CPU 特定的本地证书管理器中创建新证书时，该证书将包含在全局安全证书

管理器中。还可以在全局安全证书管理器中选择证书用作 CPU 的证书。 

参见

Web 服务器的证书 (页 1228)
OPC UA 服务器的证书 (页 1230)
CPU 特定的局部证书管理器 (页 1223)
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CPU 特定的局部证书管理器 (S7-1200)

简介

使用 CPU 特定的本地证书管理器时，可直接使用 OPC UA 服务器和 Web 服务器的证书，而

无须访问全局安全证书管理器。

本地证书管理器的功能

与全局证书管理器相比，CPU 特定的本地证书管理器的功能仍然受限。通过本地证书管理器，

只能生成、分配、导出或删除证书。

CPU 特定的本地证书管理器的设置位于巡视窗口的设备常规设置“保护与安全 > 证书管理

器”(Protection & Security > Certificate manager) 下。

• 用于激活全局证书管理器的选项

• 设备证书表：显示和管理所用的证书。例如，安全 OUC（TLS 服务器/TLS 客户端）将显

示该设备的 Web 服务器和 OPC UA 服务器的证书。

• 伙伴设备的证书表：显示已分配为受信用户或客户端的证书。

设备证书

设备证书对于设备及其相关组件有效。例如，此处显示的证书还是为 Web 服务器或为 OPC UA 
创建的证书。同样，可以在此处创建带有 Web 服务器或 OPC UA 的设置的证书，但必须在

相应的位置使用此类证书。

创建新证书时，会在设备的相应对话框中输入以下值作为默认值：

• 证书持有者：<CPU 名称>/TLS。字符集受限，因而可满足 ASN.1 的相关规范要求。 
• 签名类型：sha256RSA 或 sha1RSA，具体取决于所使用的安全策略。

• 有效期：根据系统时间，在有效期的两个字段中，输入有效期的开始和结束时间。

• 用途：TLS。填写适合 OPC UA 的 X.509 V3 标准证书的扩展项“KeyUsage”和
“ExtendedKeyUsage”。

• 证书持有者的备用名称 (SAN)：所用接口的 IP 地址或 DNS 名称。

可使用其它值覆盖默认值。 
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伙伴设备的证书

对于伙伴设备的证书，可选择本地证书管理器的设备证书。无须相应的私钥即可使用设备证

书。此外，还可以选择其它 CPU 或 CP 的证书，从而在项目中实现安全通信。其它 CPU 或 CP 
的证书无须使用私钥即可加载至该 CPU 中。对于可通过全局证书管理器获取的证书链，属于 
CPU 或 CP 的证书链仍未中断，相应的证书颁发机构和中间证书仍会分配给 CPU 或 CP。
删除伙伴设备证书表中的证书时，只会删除证书与全局证书管理器的链接。因此，该证书对

设备不再可用，但仍保存在全局证书管理器中。需要时，如果从全局证书管理器中将该证书

选作新证书，则它会再次用于设备。如果要针对整个项目删除证书，则需要在全局证书管理

器的快捷菜单中执行该操作。 

参见

应了解的证书管理器知识 (页 1221)
创建证书 (页 1224)
分配证书 (页 1226)
导出证书 (页 1227)
删除证书 (页 1228)

创建证书 (S7-1200)

简介

可以为设备创建新证书。使用取消激活的全局安全证书管理器创建新证书时，相关证书仅适

用于此设备。独占式使用 CPU 特定的本地证书管理器时，仅创建自签名证书。

此外，还可以在 Web 服务器或 OPC UA 上直接创建新证书。

在 S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及以上版本中，PLC 通信证书由系统预先选择并自动生成。 

要求

该设备需支持证书管理器的安全功能。该规则适用于 S7-1200 CPU 固件版本 V4.3 及以上版

本。

在 S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及以上版本中，保护机密组态数据的密码设置必须一致。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1224 编程和操作手册, 11/2022



操作步骤

要创建新证书，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，转至设备属性的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager)。

2. 单击证书表中的“添加”(Add)。将在表中插入新行。

3. 单击新行。将打开新证书选项。

4. 单击“添加”(Add) 按钮。相应对话框窗口随即打开，在此输入新证书的数据。

5. 显示如何对新证书进行签名：

– 自签名：需要指定自己配签名时。

– 由证书颁发机构 (CA) 进行签名：从下拉列表中选择证书颁发机构。

6. 输入证书的参数。

– 证书持有者：证书持有者即为证书所适用的设备。

– 生效日期：证书自指定日期起生效。

– 截止日期：指定日期到期后，证书将失效。

– 用途：在 X.509 V3 标准数字证书的扩展项“KeyUsage”和“ExtendedKeyUsage”中输入该

值。

– 证书持有者的备用名称 (SAN)。
7. 如果单击“确定”(OK)，则会创建新证书并输入到表格中。

说明

自签名证书

使用自签名证书时，虽然已对传输路径进行加密，但消息的接收方尚未确认所谓的发送方是

否是真正的发送方。由证书颁发机构签名的消息会对接收方将发送方标识为“真正的”发送

方。此时，可以为设备创建自签发证书，但仍需等待证书颁发机构对证书进行签名。通过项

目树中的全局安全证书管理器，您可以在接收到证书颁发机构 (CA) 的“官方”证书后通过

指定证书颁发机构的方式，更换临时使用的自签名证书或更新该证书。当然，也可将自签名

证书保留在项目中，并不使用“官方的”CA 证书。

结果

已为设备创建新证书。在 S7-1200 CPU 中，将自动输入“TLS”作为用途。在 TIA Portal 根证书

颁发机构通过激活的全局安全证书管理器颁发新的自签名证书时，或颁发自己创建的证书时，

会出现这种情况。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1225



证书 ID
证书管理器中的每个证书都会接收到一个 ID。此 ID 用于在下列情况下对证书进行标识：

• OPC UA 服务器证书

• 受信 OPC UA 客户端的列表 
• 受信 OPC UA 用户的列表 
• Web 服务器证书

• 安全 OUC 指令

• 用于 PG/HMI 间安全通信的 PLC 通信证书

证书 ID 由证书管理器在创建或导入证书时进行分配。对特定系统数据类型（例如，SDT 
TCON_IP_v4_Sec）唯一分配证书时，需要使用证书 ID。证书 ID 在项目中唯一，不能更改。

参见

CPU 特定的局部证书管理器 (页 1223)

分配证书 (S7-1200)

简介

可以在巡视窗口中为 CPU 和 CP 分配可用的证书。

要求

该设备需支持证书管理器的安全功能。该规则适用于 S7-1200 CPU 固件版本 V4.3 及以上版

本。

操作步骤

要为设备分配可用的证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 在巡视窗口中，转至设备属性的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager)。

2. 单击证书表中的“添加”(Add)。将在表中插入新行。

3. 单击新行。将打开新证书选项。 
4. 选择可用的证书。如果只有 CPU 特定的局部证书管理器激活，则无法查看全局可用的证书。

如果激活了全局安全证书管理器，则只能查看并选择全局可用的证书。

5. 单击绿色复选标记，将所选证书输入到证书表中。 
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结果

所选证书已分配给设备。

参见

CPU 特定的局部证书管理器 (页 1223)

导出证书 (S7-1200)

简介

可通过证书管理器导出可用的证书。

要求

该设备需支持证书管理器的安全功能。该规则适用于 S7-1200 CPU 固件版本 V4.3 及以上版

本。

操作步骤

若要导出证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 在巡视窗口中，转至设备属性的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager)。

2. 右键单击待导出证书所在的行，打开快捷菜单。

3. 单击“导出证书”(Export certificate)。
4. 采用以下可选文件格式之一导出证书：CER、DER。
私钥无法导出，因为私钥已进行非对称加密，无法恢复。

结果

所选证书已导出，现可进行备份或用于其它项目。

参见

CPU 特定的局部证书管理器 (页 1223)
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删除证书 (S7-1200)

简介

可通过证书管理器删除可用的证书。

要求

该设备需支持证书管理器的安全功能。该规则适用于 S7-1200 CPU 固件版本 V4.3 及以上版

本。

操作步骤

若要删除证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 在巡视窗口中，转至设备属性的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager)。

2. 右键单击待删除证书所在的行，打开快捷菜单。

3. 单击“删除证书”(Delete certificate)。

结果

已在设备中删除所选证书。借助激活的全局安全证书管理器，可为项目保留证书，但不再用

于设备。

参见

CPU 特定的局部证书管理器 (页 1223)

Web 服务器的证书 (S7-1200)

简介

可以在巡视窗口的“Web 服务器 > 服务器安全”(Web server > Server security) 下为 Web 服务

器创建或分配服务器证书。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1228 编程和操作手册, 11/2022



局部 Web 服务器证书

如果在局部创建 Web 服务器证书而不使用证书管理器的全局安全设置，则存在以下限制： 
• 该证书仅适用于组态的 CPU，而非整个项目。

• 只能创建自签名证书。自签名证书未嵌入“Public Key Infrastructure”(PKI) 中，无法对其它

证书进行签名。

• 证书的私钥无法导出。

• 只能在证书管理器的全局安全设置中导入和更新证书。

Web 服务器证书的默认设置

创建新证书时，会在 Web 服务器的相应对话框中输入以下值作为默认值：

• 证书持有者：<CPU 名称>/Web 服务器。由于字符集限制，因此需遵循  ASN.1  相关规

范。 
• 签名类型：sha256RSA 或 sha1RSA，具体取决于所使用的安全策略。

• 有效期：根据系统时间，在有效期的两个字段中，输入有效期的开始和结束时间。

• 用途：Web 服务器。填写适合 Web 服务器的 X.509 V3  标准证书的扩展项“KeyUsage”和
“ExtendedKeyUsage”。

• 证书持有者的备用名称 (SAN)：所用的 CPU 和 CP 接口的 IP 地址。

可使用您自己的值覆盖默认值。

注意

带预留 IP 地址的 SAN
如果证书持有者的备用名称包含一个或多个预留的 IP 地址，则证书将不能满足指南“Baseline 
Requirements Certificate Policy for the Issuance and Management of Publicly-Trusted 
Certificates”要求。这会导致与您自己的 Web 浏览器不兼容。

为满足上述指南要求，应使用域名代替证书持有者备用名称中的 IP 地址。这要求网络中包

含 DNS 服务器，用于解析设备的 IP 地址。

参见

应了解的证书管理器知识 (页 1221)
有关 Web 服务器的信息 (页 1567)
仅通过 HTTPS 访问 (页 1575)
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OPC UA 服务器的证书 (S7-1200)

简介

可以在巡视窗口的“OPC UA > 服务器 > 安全”(OPC UA > Server > Security) 下为 OPC UA  创建

或分配服务器证书。

OPC UA 的局部服务器证书

如果在局部为 OPC UA 创建服务器证书而不使用证书管理器的全局安全设置，则存在以下限

制： 
• 该证书仅适用于组态的 CPU，而非整个项目。

• 只能创建自签名证书。自签名证书未嵌入“Public Key Infrastructure”(PKI) 中，无法对其它

证书进行签名。

• 证书的私钥无法导出。

• 只能在证书管理器的全局安全设置中导入和更新证书。

服务器证书的默认设置

创建新证书时，会在 OPC UA 的相应对话框中输入以下值作为默认值：

• 证书持有者：<CPU 名称>/OPCUA。字符集受限，因而可满足 ASN.1 的相关规范要求。 
• 签名类型：sha256RSA 或 sha1RSA，具体取决于所使用的安全策略。

• 有效期：根据系统时间，在有效期的两个字段中，输入有效期的开始和结束时间。

• 用途：OPC UA。填写适合 OPC UA 的 X.509 V3 标准证书的扩展项“KeyUsage”和
“ExtendedKeyUsage”。

• 证书持有者的备用名称 (SAN)：所用接口的 IP 地址以及 OPC UA 服务器的 URI。
可使用您自己的值覆盖默认值。 

参见

应了解的证书管理器知识 (页 1221)
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激活和取消激活 SNMP (S7-1200)
多种服务和工具采用网络管理协议 SNMP (Simple Network Management Protocol) 对网络拓

扑进行监视和诊断。在 SNMP 中，采用传输协议 UDP。SNMP 包含两个角色：SNMP 管理器

（客户端）和 SNMP 代理（服务器）。 
• SNMP 管理器用于对网络节点进行监视： 
• SNMP 客户端则收集各个网络节点的各种网络特定信息，并以结构化的形式存储在 MIB 

(Management Information Base) 中。多种服务和工具（作为 SNMP 管理器）以这些数据

为基础执行详细的网络诊断。

SNMP 还适用于 PROFINET IO 系统，用于管理网络基础设施以及 IO 控制器和 IO 设备。

说明

如果取消激活设备的 SNMP 功能，则无法使用各种网络拓扑诊断选项（例如，使用 PRONETA 
工具）。

示例：对于在线-离线拓扑比较，TIA Portal 确定实际连接的端口并将 SNMP 用于此功能。 

默认设置取决于固件版本

S7-1200 和 S7-1500 CPU 已集成 SNMP 代理。SNMP 采用不同的默认设置（SNMP 激活或取

消激活），与具体的固件版本有关。 
对于以下固件版本的 CPU，SNMP 代理默认情况下已激活，并且可以通过用户程序中的数据

记录取消激活：

• CPU S7-1200 V4.1 到 V4.5
• CPU S7-1500 V1.8 到 V2.9
在某些特定条件下，可能需要取消激活 SNMP。示例：

• 网络中的安全规则不允许使用 SNMP。
• 用户可使用自己的通信指令，定制相应的 SNMP 解决方案。

当前默认设置

对于以下固件版本的 CPU，SNMP 代理默认情况下已取消激活，并且可以通过用户程序中的

数据记录激活：

• CPU S7-1200 V4.6 及更高版本

• CPU S7-1500 V3.0 及更高版本
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如果未下载组态或未插入存储卡，将采用默认设置“已取消激活”。 

说明

更换部件方案

出于兼容性原因，固件版本为 V3.0 及以上版本的 S7-1500 CPU，如果下载了低版本项目

（CPU 固件 < V3.0），其行为与低版本项目中的 CPU 类似： 
SNMP 被激活并且“public”和“private”社区字符串生效。 

组态 SNMP (S7-1200)
自 CPU 固件版本 4.6 以及 TIA Portal V18 起，可以在 CPU 属性中更改以下 SNMP 设置：

• 激活 SNMP（默认设置：已取消激活）

相关设置，请参见 CPU 属性的“高级组态 > SNMP”(Advanced configuration > SNMP) 区域。

组态 SNMP (S7-1500)
自 CPU 固件版本 V3.0 以及 TIA Portal V18 起，可以在 CPU 属性中更改以下 SNMP 设置：

• 激活 SNMP（默认设置：已取消激活）

• 只读团体字符串（默认值：“public”）
• 读写团体字符串（默认值：“private”）
相关设置，请参见“高级组态 > SNMP”(Advanced configuration > SNMP) 区域。

团体字符串的含义和属性

SNMP 团体字符串（也称为团体名称）类似于用户 ID 或密码，用于访问设备（例如路由器）

的信息/统计信息。

为了提高访问的安全性，请更改 CPU 属性中的默认团体字符串。SNMP 管理器在收到 SNMP 
代理发出的验证请求时通过传输团体字符串来验证自己的身份。  
团体字符串作为纯文本传输。

• SNMP 只读操作 (GET) 的默认团体字符串是“public”。
• SNMP 读写操作 (SET) 的默认团体字符串是“private”。
团体字符串的字符数：1-240。
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团体字符串支持以下字符：

• a-z，A-Z
• 0-9
• -
• .

在用户程序中激活/取消激活 SNMP
要在用户程序中激活/取消激活 SNMP，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中，创建一个包含 B071H 数据记录结构的数据块。下表列出了数据记录 B071H 的
结构：

字节 元素 代码 说明

0 到 1 块 ID F003H 标头

该数据记录的长度从字节 4
“版本”开始计算。

2 到 3 块长度 8
4 版本 01H

5 子版本 00H

6 到 7 预留 - -
8 到 11 SNMP 控制器 0、1 0：禁用 SNMP。

1：激活 SNMP。
2. 通过“WRREC”指令（写入数据记录），将程序循环 OB (OB1) 中的数据记录 0xB071 传送到 CPU 

中。将 CPU 中集成的 PROFINET 接口作为硬件标识符。

说明

更改每个 PROFINET 接口的 SNMP 设置

在程序循环 OB 中传送的数据记录的 SNMP 设置仅适用于 IO 控制器的已寻址 PROFINET 接口。

如果要在其它 PROFINET 接口中激活/禁用 SNMP，则必须在程序循环 OB 中针对 IO 控制器中

集成的每个附加 PROFINET 接口分别传送数据记录。

SNMP 组态和用户程序的相互作用

• 通过用户程序“激活/取消激活”的 SNMP 设置属于非保持性设置，即在接通/断开电源后、

下载新硬件配置后或恢复出厂设置后，组态的设置再次生效。 
• 从 CPU 下载组态（“上传设备作为新站”）时，将采用组态的 SNMP 设置（已激活/已取

消激活）。先前由用户程序中的数据记录设置的 SNMP 设置将被忽略。 
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• 团体字符串只能在组态中更改；团体字符串不能通过用户程序中的数据记录来设置。

但是，可以通过数据记录激活组态的团体字符串。

例如：

已在 S7-1500 CPU 的组态中将 SNMP 设置为取消激活。更改 CPU 属性中的默认团体字符

串，然后将组态下载到 CPU 中。

然后，通过数据记录传输激活 SNMP。
结果：将采用更改后的团体字符串。 

• 对于固件版本不超过 2.9 的 S7-1200 CPU 和 S7-1500 CPU，当激活 SNMP 时，预设的社

区字符串（“public”和“private”）始终有效。 

禁用 SNMP：完整程序示例 (S7-1200)

简介

本示例适用于 S7-1500 和 S7-1200。 
要在项目中使用该程序代码，请按以下步骤操作：

1. 将整个程序代码复制到剪贴板中。

2. 打开文本编辑器（如，“Editor”）。

3. 使用快捷键 Ctrl+V，将剪贴板中的内容粘贴到文本编辑器中。将该文档保存为 scl 文件，如 
SNMP_DEACT.scl。

4. 在 STEP 7 中打开项目。

5. 将 scl 文件作为外部源文件进行导入。 
6. 生成启动 OB 和数据块。 
7. 右键单击该 scl 文件，并在快捷菜单中选择“通过源文件生成块”(Generate block from source)。

在 OB 100 中进行 WRREC 调用的程序示例
DATA_BLOCK "Deactivate_SNMP"
{ S7_Optimized_Access := 'TRUE' }
VERSION : 0.1
NON_RETAIN 
 VAR
   snmp_deactivate : Bool; 
   snmp_record : Struct 
     BlockID : UInt; 
     BlockLength : UInt; 
     "Version" : USInt; 
     Subversion : USInt; 
     Reserved : UInt; 
     SNMPControl : UDInt; 
   END_STRUCT; 
   snmp_done : Bool; 
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   snmp_error : Bool; 
   snmp_Status : DWord; 
 END_VAR

BEGIN 
  snmp_deactivate := true; 
  snmp_record.BlockID := 16#f003; 
  snmp_record.BlockLength := 8; 
  snmp_record."Version" := 1;
END_DATA_BLOCK

ORGANIZATION_BLOCK "Startup"
TITLE = "Complete Restart"
{ S7_Optimized_Access := 'TRUE' }
VERSION : 0.1
BEGIN  
  REPEAT 
    "WRREC_DB_1"(REQ := "Deactivate_SNMP".snmp_deactivate, 
                 ID := "Local~PROFINET-Schnittstelle_1", 
                 INDEX := 16#b071, 
                 DONE => "Deactivate_SNMP".snmp_done, 
                 ERROR => "Deactivate_SNMP".snmp_error, 
                 STATUS => "Deactivate_SNMP".snmp_Status, 
                 RECORD := "Deactivate_SNMP".snmp_record); 
   UNTIL "Deactivate_SNMP".snmp_done OR 
"Deactivate_SNMP".snmp_error 
   END_REPEAT; 
END_ORGANIZATION_BLOCK

DATA_BLOCK "WRREC_DB_1"
{OriginalPartName := 'WRREC'; 
 VersionGUID := 'bc169451-58cd-44a3-855b-3f78cc0623c8'; 
 S7_Optimized_Access := 'TRUE' }
AUTHOR : SIMATIC
FAMILY : DP
NAME : WRREC
VERSION : 1.0
NON_RETAIN
WRREC
BEGIN
END_DATA_BLOCK

指令的符号名称和数字名称 (S7-1200)

说明

任务卡中的指令由在内部用数字标识的函数 (FC)、函数块 (FB)、系统函数 (SFC) 以及系统函

数块 (SFB) 组成。

下表列出了数字名称和符号名称的分配。
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函数块 (FB)

数字名称 符号名称

FB 105 TC_CONFIG
FB 110 Port_Config
FB 111 Send_Config
FB 112 Receive_Config
FB 113 Send_P2P
FB 114 Receive_P2P
FB 115 Receive_Reset
FB 116 Signal_Get
FB 117 Get_Features
FB 118 Set_Features
FB 163 TC_SEND
FB 164 TC_RECV
FB 165 TC_CON
FB 166 TC_DISCON
FB 804 SET_TIMEZONE
FB 1030 TSEND_C
FB 1031 TRCV_S
FB 1071 USS_DRIVE
FB 1080 MB_COMM_LOAD
FB 1081 MB_MASTER
FB 1082 MB_SLAVE
FB 1084 MB_CLIENT
FB 1085 MB_SERVER
FB 1100 MB_Halt
FB 1101 MC_Home
FB 1102 MC_MoveAbsolute
FB 1103 MC_MoveJog
FB 1104 MC_MoveRelative
FB 1105 MC_MoveVelocity
FB 1107 MC_Power
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数字名称 符号名称

FB 1108 MC_Reset
FB 1110 MC_MoveInterrupt
FB 1111 MC_ChangeDynamik
FB 1112 MC_CommandTable
FB 1113 MC_MoveLinearAbs_2D
FB 1114 MC_MoveLinearRel_2D
FB 1115 MC_MoveCircular_2D
FB 1130 PID_Compact
FB 1134 PID_3Step
FB 1140 HSC
FB 2040 RecipeCreate
FB 2041 RecipeOpen
FB 2042 RecipeRead
FB 2043 RecipeWrite
FB 2044 RecipeAppend
FB 2045 RecipeClose

函数 (FC)

数字名称 符号名称

FC 2 (1) CONCAT
FC 4 (1) DELETE
FC 11 (1) FIND
FC 17 (1) INSERT
FC 20 (1) LEFT
FC 21 (1) LEN
FC 22 (1) LIMIT
FC 25 (1) MAX
FC 26 (1) MID
FC 27 (1) MIN
FC 31 (1) REPLACE
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数字名称 符号名称

FC 32 (1) RIGHT
FC 36 (1) ENCO
FC 36 (1) SEL
FC 37 DECO
FC 800 LED
FC 801 IM_DATA
FC 802 DeviceStates
FC 803 ModuleStates
FC 1070 USS_PORT
FC 1072 USS_RPM
FC 1073 USS_WPM
(1) MC7 + 指令

系统数据类型 (SDT)

数字名称 符号名称

SDT 99 WWW_CDB
SDT 513 CONDITIONS
SDT 581 Send_Conditions
SDT 582 Receive_Conditions

系统函数块 (SFB)

数字名称 符号名称

SFB 0 (1) CTU
SFB 1 (1) CTD
SFB 2 (1) CTUD
SFB 3 (1) TP
SFB 4 (1) TON
SFB 5 (1) TOF
SFB 27 START_OB
SFB 52 RDREC
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数字名称 符号名称

SFB 53 WRREC
SFB 54 RALRM
SFB 105 T_CONFIG
SFB 106 TDIAG
SFB 107 TRESET
SFB 110 PORT_CFG
SFB 111 SEND_CFG
SFB 112 RCV_CFG
SFB 113 SEND_PTP
SFB 114 RCV_PTP
SFB 115 SGN_GET
SFB 116 SGN_SET
SFB 117 RCV_RST
SFB 120 CTRL_HSC
SFB 122 CTRL_PWM
SFB 124 CTRL_HSC_EXT
SFB 140 DataLogCreate
SFB 141 DataLogOpen
SFB 142 DateLogWrite
SFB 143 DataLogClear
SFB 144 DataLogClose
SFB 145 DataLogDelete
SFB 146 DataLogNewFile

系统函数 (SFC)

数字名称 符号名称

SFC 7 DP_PRAL
SFC 11 DPSYC_FR
SFC 13 DPNRM_DG
SFC 14 DPRD_DAT
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数字名称 符号名称

SFC 16 RD_OBINF
SFC 23 DEL_DB
SFC 28 SET_TINT
SFC 29 CAN_TINT
SFC 30 ACT_TINT
SFC 31 QRY_TINT
SFC 32 SRT_DINT
SFC 33 CAN_DINT
SFC 34 QRY_DINT
SFC 41 DIS_AIRT
SFC 42 EN_AIRT
SFC 43 RE_TRIGR
SFC 45 D_ACT_DP
SFC 46 STP
SFC 82 CREA_DBL
SFC 83 READ_DBL
SFC 84 WRIT_DBL
SFC 86 CREATE_DB
SFC 89 RST_EVOV
SFC 99 WWW
SFC 101 RTM
SFC 117 GET_DIAG
SFC 124 ATTR_DB
SFC 140 IO2MOD
SFC 143 RD_ADDR
SFC 154 RD_LOC_T
SFC 154 DPWR_DAT
SFC 161 WR_LOC_T
SFC 180 ID2LOG
SFC 181 LOG2ID
SFC 182 ID2GEO
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数字名称 符号名称

SFC 190 SET_CINT
SFC 191 QRY_CINT
SFC 192 ATTACH
SFC 193 DETACH
MC7+ Anweisung GET_ERROR
MC7+ Anweisung GET_ERR_ID

组织块 (S7-1200)

启动 OB (S7-1200)

说明    
可以确定 CPU 启动特性的边界条件，例如，“RUN”对应的初始值。 为此，请编写启动程序。 
启动程序包括一个或多个启动 OB（OB 编号为 100 或大于等于 123）。 
启动程序在从“STOP”模式切换到“RUN”模式期间执行一次。 输入过程映像中的当前值对于启

动程序不可用，也不能设置这些值。

启动 OB 执行完毕后，将读入输入过程映像并启动循环程序。

启动例程的执行没有时间限制。 因此，未激活扫描循环监视时间。 不能使用时间驱动或中

断驱动的组织块。 

启动信息

启动 OB 具有以下启动信息：

变量 数据类型 说明

LostRetentive BOOL = 1，如果保持性数据存储区已丢失

LostRTC BOOL = 1，如果实时时钟已丢失

参见

“STARTUP”工作模式 (页 1159)
事件和 OB (页 1174)
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循环 OB (S7-1200)

简介           
要启动程序执行，项目中至少要有一个程序循环 OB。 操作系统每个周期调用该程序循环 OB 
一次，从而启动用户程序的执行。 可以使用多个 OB（OB 编号大于等于 123）。 使用多个

程序循环 OB 时，将按照 OB 编号依次调用。 首先调用 OB 编号 低的程序循环 OB。
程序循环 OB 的优先等级为 1。这对应于所有 OB 的 低优先级。 任何其它事件类别的事件

都可以中断循环程序。 

对循环程序执行进行编程

可通过在循环 OB 以及所调用的块中编写用户程序对循环程序执行进行编程。

一旦成功执行启动程序后，就会开始第一次循环程序执行。 每次循环程序执行结束后，循

环重新开始。

循环程序执行的顺序

一个程序执行周期包括以下步骤：

1. 操作系统启动 大循环时间。

2. 操作系统将输出过程映像中的值写到输出模块。

3. 操作系统读取输入模块的输入状态，并更新输入过程映像。

4. 操作系统处理用户程序并执行程序中包含的运算。

5. 在循环结束时，操作系统执行所有未决的任务，例如加载和删除块，或调用其它循环 OB。
6. 后，CPU 返回到循环起点，并重新启动扫描循环监视时间。

另请参见： 过程映像输入/输出 (页 1170)

中断选项

循环程序执行可被以下事件中断：

• 中断

• 以下情况触发的 STOP 命令

– 编程设备的运行

– “STP”指令

• 电源故障

• 发生设备故障或程序出错
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启动信息

• 无

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

first_scan BOOL 为 TRUE，在下列情况下第一次调用此 OB 时：

• 从 STOP 或 HOLD 切换为 RUN
• 重新加载后

保持性 BOOL 为 TRUE，如果保持性数据可用

参见

事件和 OB (页 1174)

用于中断驱动程序执行的组织块 (S7-1200)

时间中断 OB (S7-1200)

功能           
时间中断组织块（OB 编号大于等于 123）可能的运行情况如下：

• 在某个预设时间（带日时钟的日期）只运行一次

• 在预设的起始时间周期性运行，可设置以下时间间隔：

– 每分钟

– 每小时

– 每天

– 每周

– 每月

– 每年

– 每月底

因此，时间中断 OB 用于在时间可控的基础上定期运行一部分用户程序。
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时间中断的状态：

下表列出了时间中断的可能状态及其含义。

状态 含义

取消 仅运行一次的时间中断已经发生，或尚未运行的时间中断的启动事件已通过指令 CAN_TINT 
删除。

设置 已经设置时间中断运行的时间或启动时间。

激活 已经设置了是仅运行一次运行还是周期性运行；周期性运行时，时间间隔已设置。

时间中断规则：

以下规则适用于时间中断的应用：

• 只有在设置并激活了时间中断且用户程序中存在相应组织块的情况下，才能运行时间中断。

• 周期性时间中断的启动时间必须与实际日期对应。 例如，若某个组织块第一次运行的时

间为 1 月 31 日，则无法每月重复执行该组织块。 这种情况下，只有在具有 31 天的月份

中才会启动该 OB。
• 启动期间通过扩展指令调用 ACT_TINT 激活的时间中断不会在启动结束前执行。

• 每次 CPU 启动之后，必须重新激活先前设置的时间中断。

设置和激活时间中断 OB
必须先设置和激活该时间中断后才能从操作系统删除和运行该时间中断 OB。 可使用下列方

法：

设置时间中断 激活时间中断

通过组态 通过组态

通过组态 通过调用扩展指令 ACT_TINT
通过调用扩展指令 SET_TINTL 通过调用扩展指令 ACT_TINT

说明

如果组态时间中断时设置相应 OB 只执行一次，则启动时间一定不能为过去的时间（与 CPU 
的实时时钟相关）。

如果组态时间中断时设置周期性执行相应 OB，但启动时间已过，则将在下次的这个时间执

行该时间中断。
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时间中断状态查询

为了查询时间中断的状态，请调用扩展指令 QRY_TINT。

取消时间中断

可通过扩展指令 CAN_TINT 来取消尚未执行的时间中断。

可通过扩展指令 SET_TINTL 来恢复已经取消的时间中断，并通过扩展指令 ACT_TINT 激活。

影响时间中断 OB 的条件

由于时间中断仅在指定的时间间隔执行，因此在程序执行期间某些情况可能会影响相关 OB 
的功能。 下表列出了其中的一些条件，并说明了它们对执行时间中断 OB 的影响。

条件 结果

在用户程序中调用扩展指令 CAN_TINT。 操作系统删除时间中断的启动事件（日期和时间）。 
如果要再次调用时间中断 OB，必须恢复并重新激活该

时间中断。

通过对 CPU 系统时钟进行同步或修正，将日时钟设置

得快一些。 这样就会忽略时间中断 OB 的启动时间。

操作系统调用时间错误中断 OB (OB 80)，并在启动信

息中记录第一个忽略的时间中断 OB 的启动事件、编号

和优先级。 在处理完 OB 80 之后，操作系统仅运行一

次刚才忽略的时间中断 OB。
通过对 CPU 系统时钟进行同步或修正，将日时钟设置

得慢一些。 修正后的时钟时间较已运行的时间中断 OB 
的启动时间要早。

重复执行该时间中断 OB。

下次启动事件开始时还在继续执行该时间中断 OB。 操作系统将调用时间错误中断 OB 80。只有在当前时

间中断 OB 的运行和后续执行完毕后，才会处理请求的 
OB。
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启动信息

时间中断 OB 具有以下启动信息：

变量 数据类型 说明

CaughtUp BOOL =1（当由于将时钟向前调整而执行了 OB 调用时）。

SecondTime BOOL =1（当由于将时钟时间向后调整而再次调用该 OB 时，具体而言就是，

当前 OB 计划的执行时间早于或等于前一次 OB 计划的执行时间时）。

注： SecondTime 仅设置一次。

状态中断 OB (S7-1200)

说明

接收到状态中断时，S7-1200 CPU 的操作系统将从 DP 主站或 IO 控制器调用状态中断 OB。 
如果从站中的模块更改了操作模式（如，从“RUN”转为“STOP”），则可能执行以上操作。有

关可触发状态中断的事件的更多详细信息，请参见从站或设备制造商文档。

启动信息的结构

状态中断 OB 包含有以下启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_IO 触发中断组件的硬件地址

插槽 UINT 触发中断组件的插槽号

指示符 WORD 来自中断帧的中断指示符

参见

事件和 OB (页 1174)

更新中断 OB (S7-1200)

说明

接收到状态中断时，S7-1200 CPU 的操作系统将从 DP 主站或 IO 控制器调用更新中断 OB。 
如果更改了从站或设备的插槽参数，则可能执行以上操作。有关可触发更新中断的事件的更

多详细信息，请参见从站或设备制造商文档。
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启动信息的结构

更新中断 OB 包含具有以下启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_IO 触发中断组件的硬件地址

插槽 UINT 触发中断组件的插槽号

指示符 WORD 来自中断帧的中断指示符

参见

事件和 OB (页 1174)

供应商或配置文件特定的中断 OB (S7-1200)

说明

从 DP 主站或 IO 控制器接收到制造商或配置文件特定的中断时，S7-1200 CPU 的操作系统将

调用 OB 57。有关可触发此类型中断的事件的更多详细信息，请参见从站或设备制造商文档。

启动信息的结构

制造商或配置文件特定的中断 OB 包含有以下启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_IO 触发中断组件的硬件地址

插槽 UINT 触发中断组件的插槽号

指示符 WORD 来自中断帧的中断指示符

参见

事件和 OB (页 1174)
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延时中断 OB (S7-1200)

说明   
延时中断 OB 在经过操作系统中一段可组态的延时时间后启动。在调用 SRT_DINT 指令后开

始计延时时间。

在用户程序中， 多可使用 4 个延时中断 OB（或循环中断 OB）。例如，如果已使用 2 个
循环中断 OB，则在用户程序中 多可以再插入 2 个延时中断 OB。
可以使用 CAN_DINT 指令阻止执行尚未启动的延时中断。

延时中断 OB 的功能

在完成将 OB 编号和标识符传送给 SRT_DINT 指令后，操作系统即会在延时时间过后启动相

应的 OB。
要使用延时中断 OB，必须执行以下任务：

• 必须调用指令 SRT_DINT。
• 必须将延时中断 OB 作为用户程序的一部分下载到 CPU。
延时时间的测量精度为 1 ms。超出延时时间后，立即重新计时。

只有在 CPU 处于“RUN”模式时才会执行延时中断 OB。暖启动将清除延时中断 OB 的所有启动

事件。 
如果发生以下事件之一，操作系统将调用延时中断 OB：
• 如果操作系统试图启动一个尚未装载的 OB，并且用户在调用 SRT_DINT 指令时指定了其

编号。

• 如果在完全执行延时 OB 之前发生下一个延时中断启动事件。

可以使用 DIS_AIRT 和 EN_AIRT 指令来禁用和重新启用延时中断。

说明

如果执行 SRT_DINT 之后使用 DIS_AIRT 禁用中断，则该中断只有在使用 EN_AIRT 启用后才

会执行。延时时间将相应地延长。

启动信息

• 无

• 优化启动信息：
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名称 数据类型 含义

sign WORD 用户 ID：调用“SRT_DINT”指令的输入参数 SIGN

说明

“sign”变量

仅当 S7-1200 CPU 的固件版本为 V4.1 或更高版本时，才支持“sign”变量。参见“有关 CPU 固
件版本和 STEP 7 版本的有用信息 (页 1265)”

参见

事件和 OB (页 1174)

循环中断 OB (S7-1200)

说明   
循环中断 OB 以周期性时间间隔启动程序，而与循环程序执行无关。循环中断 OB 的启动时

间通过时间基数和相位偏移量来指定。 
该时间基数用于定义循环中断 OB 启动的时间间隔，是基本时钟周期 (1 ms) 的整数倍。相位

偏移量为与基本时钟周期相比，启动时间的偏差时间。如果使用多个循环中断 OB，当这些

循环中断 OB 的时间基数有公倍数时，可以使用该偏移量防止同时启动。

可以指定 1 ms 和 60000 ms 间的时间段作为时间基数。 
在用户程序中， 多可使用 4 个循环中断 OB（或延时中断 OB）。例如，如果已使用 2 个
延时中断 OB，则在用户程序中 多可以再插入 2 个循环中断 OB。

说明

各循环中断 OB 的执行时间必须明显小于其时间基数。如果尚未执行完循环中断 OB，但由

于周期时钟已到而导致执行再次暂停，则将启动时间错误 OB。稍后将执行导致错误的循环

中断或将其放弃。 
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使用相位偏移的示例

已在用户程序中插入 2 个循环中断 OB：
• 循环中断 OB1
• 循环中断 OB2
其中，循环中断 OB1 已设置时间基数 20 ms；循环中断 OB2 已设置时间基数 100 ms。在

时间基数 100 ms 到期后，循环中断 OB1 第五次到达启动时间，循环中断 OB2 则第一次到

达启动时间。然而要执行循环中断 OB 偏移，则请为其中一个循环中断 OB 输入相位偏移量。

启动信息

• 无

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

first_scan BOOL 为 TRUE，在下列情况下第一次调用此 OB 时
• 从 STOP 或 HOLD 切换到 RUN
• 重新加载后

event_coun
t

INT 自上次启动该 OB 之后丢失的启动事件数

参见

给循环中断 OB 分配参数 (页 1262)
事件和 OB (页 1174)

硬件中断 OB (S7-1200)

说明   
可以使用硬件中断 OB 来响应特定事件。 只能将触发报警的事件分配给一个硬件中断 OB。而

一个硬件中断 OB 可以分配给多个事件。

高速计数器和输入通道可以触发硬件中断。 对于将触发硬件中断的各高速计数器和输入通道，

需要组态以下属性：

• 将触发硬件中断的过程事件，例如，高速计数器的计数方向改变

• 分配给该过程事件的硬件中断 OB 的编号
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在用户程序中 多可使用 50 个互相独立的硬件中断 OB（OB 编号大于等于 123）。

硬件中断 OB 的功能

触发硬件中断后，操作系统将识别输入通道或高速计数器并确定所分配的硬件中断 OB。
如果没有其它中断 OB 激活，则调用所确定的硬件中断 OB。 如果已经在执行其它中断 OB，
硬件中断将被置于与其同优先等级的队列中。 所分配的硬件中断 OB 完成执行后，即确认了

该硬件中断。

如果在对硬件中断进行标识和确认的这段时间内，在同一模块中发生了触发硬件中断的另一

事件，则应用以下规则：

• 如果该事件发生在先前触发硬件中断的通道中，则不会触发另一个硬件中断。 只有确认

当前硬件中断后，才能触发其它硬件中断。

• 如果该事件发生在另一个通道中，将触发硬件中断。

只有在 CPU 处于“RUN”模式时才会调用硬件中断 OB。

启动信息

• 无

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

Laddr HW_IO 触发硬件中断的模块的硬件标识符

USI WORD 将来扩展的标识符（与用户无关）

IChannel USINT 触发硬件中断的通道的编号

EventType BYTE 与触发中断的事件相关的事件类型的标识符（如，上升沿）

可在相应模块的说明中找到该标识。

参见

为硬件中断 OB 分配参数 (页 1263)
事件和 OB (页 1174)
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时间错误 OB (S7-1200)

说明     
如果发生以下事件之一，则操作系统将调用时间错误 OB (OB 80)：
• 循环程序超出 大循环时间。

• 被调用的 OB 当前正在执行（对于延时中断 OB 和循环中断 OB 有这种可能）。

• 错过时间中断，因为时钟时间设置提前了超过 20 秒的时间。

• 在 STOP 期间错过了时间中断。

• 中断 OB 队列发生溢出。

• 由于中断负载过大而导致中断丢失。

如果未编写时间错误 OB，则 S7-1200 CPU 将有以下反应：

• 固件版本为 V1.x 到 V3.x 的 CPU：CPU 仍处于 RUN 模式。

• 固件版本为 V4.x 及以上版本的 CPU：
– 超出 大循环时间后 CPU 转为 STOP 模式。

– 在时间错误 OB 的所有其它启动事件下，CPU 仍为 RUN 模式。

超出 大循环时间两倍时，虽然不会调用 OB 但 CPU 将转入 STOP 模式。使用 RE_TRIGR 指
令重新启动 CPU 的循环监视，可以避免第二次超出。

在用户程序中只能使用一个时间错误 OB。

启动信息

时间错误 OB 具有以下启动信息：

变量 数据类型 说明

fault_id BYTE • 0x01：超出 大循环时间

• 0x02：仍在执行被调用 OB
• 0x05：由于时间跳变而导致时间中断超时

• 0x06：返回 RUN 模式时时间中断超时

• 0x07：队列溢出

• 0x09：因中断负载过高而导致中断丢失

csg_OBnr OB_ANY 出错时要执行的 OB 的编号

csg_prio UINT 出错时要执行的 OB 的优先级
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参见

事件和 OB (页 1174)
循环时间和 大循环时间 (页 1191)

诊断中断 OB (S7-1200)

说明   
可以为具有诊断功能的模块启用诊断错误中断功能，使模块能检测到 I/O 状态变化。因此模

块会在发生以下情况时触发诊断错误中断：

• 出现故障（进入事件）

• 故障不再存在（离开事件）

如果没有激活其它中断 OB，则调用诊断中断 OB (OB 82)。如果已经在执行其它中断 OB，诊

断错误中断将置于同优先级的队列中。 
在用户程序中只能使用一个诊断中断 OB。

启动信息

诊断中断 OB 具有以下启动信息：

变量 数据类型 说明

IO_state WORD 包含具有诊断功能的模块的 I/O 状态。 
laddr HW_ANY HW-ID
Channel UINT 通道编号

multi_error BOOL = 1，如果有多个错误
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IO_state 变量

下表列出了 IO_state 变量所能包含的可能 I/O 状态：

IO_state 说明

位 0 组态正确：

= 1，如果组态正确

= 0，如果组态不再正确

位 4 错误：

= 1，如果存在错误，例如断路

= 0，如果错误不再存在

位 5 组态不正确：

= 1，如果组态不正确

= 0，如果组态再次正确 
位 7 无法访问 I/O：

= 1，如果发生了 I/O 访问错误

在这种情况下，laddr 包含存在访问错误的 I/O 的硬件标识符。 
= 0，如果可以再次访问该 I/O

位 8 至 15 保留（始终为 0）

参见

事件和 OB (页 1174)

插拔中断 OB (S7-1200)

说明    
如果移除或插入了已组态且未禁用的分布式 I/O 模块或子模块（PROFIBUS、PROFINET 和 AS-
i），S7-1200 CPU 操作系统将调用拔出/插入中断 OB (OB 83)。

说明

移除或插入中央模块将导致 CPU 进入 STOP 模式。
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启动信息

拔出/插入中断 OB 包含有以下启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_IO 受影响模块或子模块的硬件标识

Event_Class BYTE • B#16#38： 插入了（子）模块

• B#16#39： （子）模块拔出或未响应

Fault_ID BYTE 错误代码（可能值： B#16#51、B#16#54、B#16#55、
B#16#56、B#16#57、B#16#58）

下表列出了导致拔出/插入中断 OB 启动的事件。

ev_class (B#16# ...) fault_id (B#16# ...) 含义

39 51 模块被拔出

39 54 子模块被拔出

38 54 插入了子模块，符合子模块的参数设置

38 55 插入了子模块，但不符合子模块的参数分配

38 56 插入了子模块，但模块参数分配出错

38 57 子模块或模块已插入，但存在故障或需要维

护

38 58 修正了子模块访问错误

参见

事件和 OB (页 1174)

机架错误 OB (S7-1200)

说明

S7-1200 CPU 操作系统在下列情况下将调用 OB 86：
• 检测到 DP 主站系统或 PROFINET IO 系统发生故障（对于到达或离去事件）。

• 检测到 DP 从站或 IO 设备发生故障（对于到达或离去事件）。

• 检测到 PROFINET 智能设备的部分子模块发生故障。
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启动信息的结构

机架故障 OB 包含有以下启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_IO 故障硬件对象的硬件标识

Event_Class BYTE • B#16#32：激活 DP 从站或 IO 设备

• B#16#33：禁用 DP 从站或 IO 设备

• B#16#38：离去事件

• B#16#39：到达事件

Fault_ID BYTE 错误代码（可能值：B#16#C3、B#16#C4、B#16#C5、
B#16#C6、B#16#C7、B#16#C8、B#16#C9、
B#16#CA、B#16#CB、B#16#CC、B#16#CD、
B#16#CE、B#16#CF、B#16#F8、B#16#F9）

下表列出了导致启动 OB 86 的事件。

Ev_class
B#16# ...

Fault_id
B#16# ...

含义

39 C3 DP 主站系统故障

39/38 C4 DP 从站故障/恢复

38 C5 恢复 DP 从站，但从站仍有故障

38 C6 恢复扩展单元，但模块参数分配存在错误

38 C7 恢复 DP 设备，但模块组态存在错误

38 C8 恢复 DP 设备，但预设组态和实际组态存在差异

32/33 C9 通过“D_ACT_DP”指令激活/禁用 DP 从站

39 CA PROFINET IO 系统故障

39/38 CB PROFINET IO 设备故障/恢复

38 CC 恢复 PROFINET IO 设备，但存在故障或需要维护

38 CD 恢复 PROFINET IO 设备，但预设组态和实际组态存在差异

38 CE 恢复 PROFINET IO 设备；但模块组态存在错误

32/33 CF 通过“D_ACT_DP”指令激活/禁用 IO 设备

39/38 F8 PROFINET 智能设备的部分子模块的故障/恢复

38 F9 PROFINET 智能设备的部分子模块恢复，但设备组态存在差异
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参见

事件和 OB (页 1174)

MC 伺服 OB (S7-1200)

说明   
使用 MC-Servo [OB91] 创建一个带有驱动连接的工艺对象时，或创建一个模拟量输出时，将

自动创建组织块 PROFIdrive。工艺对象的运动控制功能可创建自己的执行级别，并根据运动

控制应用周期进行调用。 
MC 伺服 OB 受到写保护。内容无法更改。

而在 CPU 上为运动控制组态的所有工艺对象的位置控制算法将在 MC 伺服 OB 中进行计算。

可以根据控制质量和系统负载等方面的需求，设定组织块的应用循环和优先级。

应用循环

在此，可以设置在组织块属性中调用 MC-Servo OB 的应用周期。

MC 伺服 OB 以指定的应用循环周期性地调用。

选择的应用周期必须足够大，才能确保在一个周期内完成所有工艺对象的处理。如果工艺对

象的处理时间比应用周期长，则会发生溢出。 
为了避免 CPU 上程序运行中断，需根据所使用的轴数量设置应用周期，如下所示：

应用周期 = 轴数量 x 2 ms
下表中举例说明了不同轴数量所对应的应用周期数：

轴数量 应用周期

1 2 ms
2 4 ms
4 8 ms
8 16 ms

SINAMICS G120 驱动装置每隔 4 ms 更新一次驱动过程映像。为了提高控制效率，可将 MC-
Servo OB 的循环周期设置为 4 ms 或 4 ms 的倍数。
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参见

MC-PreServo OB (页 1258)
MC-PostServo OB (页 1258)
MC 插补器 OB (页 1259)
分配 MC 伺服 OB 参数 (页 1264)

MC-PreServo OB (S7-1200)

说明

在此，可编程组织块 MC-PreServo [OB67]，在组态的应用周期内在 MC-Servo OB (页 1257) 
中进行调用。MC-PreServo [OB67] 将在 MC-Servo [OB91] 之前直接调用。

通过组织块，可读取所组态的应用周期（该数据的单位为 µs）。 

启动信息的结构

优化的启动信息：

名称 数据类型 含义

Initial_Call BOOL =TRUE，从 STOP 转为 RUN 的过程中首次调用该 OB 时
PIP_Input BOOL TRUE：相关的过程映像输入为 新值

PIP_Output BOOL TRUE：在 后一个周期后，相关的过程映像输出适时传送到

输出中

IO_System USINT 触发中断的分布式 I/O 系统的编号

Event_Count INT • = n：丢失的周期数

• = -1：丢失的未知周期数（如，由于周期发生变更）。

Synchronous BOOL 预留

CycleTime UDINT 为 MC-Servo OB 组态的应用周期，单位为 μs

MC-PostServo OB (S7-1200)

说明

在此，可编程组织块 MC-PostServo [OB95]，在组态的应用周期内在 MC-Servo OB (页 1257) 
中进行调用。MC-PostServo [OB95] 将在 MC-Servo [OB91] 之后直接调用。
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通过组织块，可读取所组态的应用周期（该数据的单位为 µs）。 

启动信息的结构

优化的启动信息：

名称 数据类型 含义

Initial_Call BOOL =TRUE，从 STOP 转为 RUN 的过程中首次调用该 OB 时
PIP_Input BOOL TRUE：相关的过程映像输入为 新值

PIP_Output BOOL TRUE：在 后一个周期后，相关的过程映像输出适时传送到

输出中

IO_System USINT 触发中断的分布式 I/O 系统的编号

Event_Count INT • = n：丢失的周期数

• = -1：丢失的未知周期数（如，由于周期发生变更）。

Synchronous BOOL 预留

CycleTime UDINT 为 MC-Servo OB 组态的应用周期，单位为 μs

MC 插补器 OB (S7-1200)

说明   
使用 MC‑Interpolator [OB91] 创建一个带有驱动连接的工艺对象时，或创建一个模拟量输出

时，将自动创建组织块 PROFIdrive。工艺对象的运动控制功能可创建自己的执行级别，并根

据 MC-Servo OB (页 1257) 的运动控制应用周期进行调用。

MC 插补器 OB 受到写保护。内容无法更改。

运动控制指令的评估和针对在 CPU（运动控制）上组态的所有工艺对象监控和生成设定值均

在 MC 插补器 OB 中执行。

MC-Interpolator OB 在 MC-Servo OB 处理结束后进行调用。MC-Interpolator OB 和 MC-Servo 
OB 之间的时钟比率通常为 1:1。

过程响应

所选的 MC 伺服 OB 应用循环时间必须足够长，才能在一个应用循环中处理运动控制的所有

工艺对象。如果未遵循应用循环，将会发生上溢。请注意下列上溢响应：

• CPU 允许 MC 插补器 OB 多连续上溢三次。

• MC 插补器 OB 的运行 多可以被 MC 伺服 OB 调用中断。
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组织块的块参数 (S7-1200)

块参数的基本知识 (S7-1200)

简介   
许多组织块 (OB) 都有用户可用来控制其行为或将其分配给特定事件的属性。通过分配参数

可编辑这些属性。

概述

可以给以下组织块的属性分配参数：

• 时间中断 OB
• 循环中断 OB
• 硬件中断 OB
• MC-Servo OB

参见

为硬件中断 OB 分配参数 (页 1263)
给循环中断 OB 分配参数 (页 1262)

时间中断 OB 的参数分配 (S7-1200)

设置参数的过程

按如下方法设置时间中断 OB 参数：

1. 打开上述时间中断 OB 的“属性”(Properties) 对话框。

2. 在区域导航中单击“时间中断”(Time-of-day interrupt) 组。
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可设置的参数概述

可以设置以下参数：

• 执行

• 起始日期和时间

• 选项按钮“本地时间”(Local time) 和“系统时间”(System time)

“执行”参数

使用下拉列表“执行”(Execution) 来定义执行时间中断 OB 的时间段。这些时间间隔与“起

始日期”(Start date) 和“时间”(Time-of-day) 设置有关。

“执行”参数可以是下面的值：

• 从不

• 一次

• 每分钟

• 每小时

• 每天

• 每周

• 每月

• 每年

• 每月底

说明

对于值“每月底”，则与“起始日期”(Start date) 下指定的值无关。

“起始日期”和“时间”参数

在此指定首次执行时间中断的时间。

例如：起始日期 = 07/05/2013，时间 = 11:16
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根据“执行”参数值，CPU 会定期生成其它时间中断。根据设置，启动时间将与本地时间或

协调世界时 UTC 相关。

说明

如果将“执行”参数设置为“每月”，那么起始日期不能设置为 29、30 或 31 日。如果要

在每月底启动时间中断 OB，则应将参数“执行”设置为“每月底”。

“本地时间”或“系统时间”

在此决定与时间中断 OB 的启动时间相关的时间：

• “本地时间”：启动时间与 CPU 的时区设置相关。

• “系统时间”：启动时间与协调世界时间 UTC (Universal Time Coordinated) 相关。

给循环中断 OB 分配参数 (S7-1200)

简介  
可以使用循环中断 OB 以固定时间间隔启动程序。 为此，必须为所使用的每个循环中断 OB 输
入扫描时间和相位偏移。

在用户程序中 多可使用 4 个循环中断 OB 或延时 OB（OB 编号大于等于 200）。 例如，如

果已使用 2 个延时中断 OB，则在用户程序中 多可以再插入 2 个循环中断 OB。

说明

如果分配多个循环 OB，请确保给每个循环中断 OB 分配不同的循环时间或相位偏移，以避

免它们同时执行或必须排队。 创建循环中断 OB 时，输入循环时间 100 和相位偏移 0 作为

起始值。

步骤

要为循环中断 OB 输入扫描时间和相位偏移，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 右键单击现有的循环中断 OB。
3. 在快捷菜单中选择“属性”(Properties) 命令。

将打开“<循环中断 OB 的名称>”对话框。

4. 在区域导航中单击“循环中断”(Cyclic interrupt) 组。
将显示扫描时间和相位偏移文本框。
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5. 输入扫描时间和相位偏移。

6. 单击“确定”(OK) 确认输入。

参见

块参数的基本知识 (页 1260)
循环中断 OB (页 1249)

为硬件中断 OB 分配参数 (S7-1200)

简介    
必须选择相应的事件并为将触发硬件中断的各输入通道和高速计数器分配以下参数：

• 事件名称

• 分配给该过程事件的硬件中断 OB 的编号

在相应设备的属性中分配硬件中断的参数。 多可以为 50 个硬件中断 OB 分配参数。

可以在事件激活前或激活期间创建要分配参数的硬件中断 OB。 

步骤

要组态硬件中断事件，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中双击“设备和网络”(Devices & Networks) 命令。
将在网络视图中打开硬件和网络编辑器。

2. 切换到设备视图。

3. 如果在设备视图中巡视窗口已关闭，则在“视图”(View) 菜单中选中“巡视窗口”(Inspector 
window) 复选框。
巡视窗口随即打开。

4. 单击“属性”(Properties) 选项卡。

5. 在设备视图中，单击要为其分配硬件中断的模块。

6. 选择将触发硬件中断的相应事件，如上升沿。
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7. 输入事件名称。

8. 从“硬件中断”(Hardware interrupt) 下拉列表中选择现有硬件中断 OB，或新建硬件中断 OB。
如果之前没有创建任何硬件中断 OB，可以在下拉列表中单击“添加新块”(Add new block) 按
钮。
相应硬件中断 OB 的启动信息（包括中断触发事件的所有规格）都被更新。 

9. 如果要分配其它硬件中断，则重复步骤 5 到 8。

根据显式事件名称为事件自动创建数据类型为 Event_HwInt 的系统常量。 系统常量显示在

标准变量表中。 

参见

块参数的基本知识 (页 1260)
硬件中断 OB (页 1250)
事件和 OB (页 1174)

分配 MC 伺服 OB 参数 (S7-1200)

设置参数的过程     
要为 MC 伺服 OB 分配参数，请按以下步骤操作：

1. 打开上述 MC 伺服 OB 的“属性”(Properties) 对话框。

2. 在区域导航中单击“循环时间”(Cycle time) 组。

可设置的参数概述

在“周期时间”组中，选择 SIMATIC S7-1200 执行系统中循环调用 MC-Servo OB 的应用周

期时间。

可以在“应用循环”(Application cycle) 域中设置在其中调用 MC 伺服 OB 的循环。
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参见

块参数的基本知识 (页 1260)
MC 伺服 OB (页 1257)

有关 CPU 固件版本和 STEP 7 版本的有用信息 (S7-1200)
CPU 和用于组态 CPU 的工程组态软件一直在不断开发以提高性能和安全性。通过这种方法

创建了具有某些组件交互特殊功能的新版本。以下部分说明了与固件版本 V1 到 V3 相比，固

件版本为 V4 的 S7-1200 CPU 的特殊功能。 
有关功能范围的详细比较，请参见 S7-1200 系统手册（其中对新指令、新组织块和高级组

态选项进行了说明）。

所需的工程组态软件

使用 STEP 7 V13 及以上版本可以组态 S7-1200 CPU V4。

存储卡内容和 CPU 固件版本之间的兼容性

具有适用于 S7-1200 CPU V1、V2 或 V3 的组态和程序的存储卡（传输卡或程序卡）不支持 
S7-1200 CPU V4。
具有适用于 S7-1200 CPU V4 的组态和程序的存储卡不支持 S7-1200 CPU V1、V2 或 V3。 
必须将 S7-1200 CPU V1 至 V3 组态更改为 S7-1200 CPU V4 组态（设备更换），然后将其下

载到 CPU。S7-1200 CPU V1-V2 需要渐进式设备更换（请参见下文）。 
将存储卡插入具有不兼容固件版本的 CPU 时，CPU 不会启动。将适用于 CPU V1、V2 或 V3 
的存储卡插入 S7-1200 CPU V4 时，此 CPU 会输出版本错误。 

转至在线和加载

使用固件版本为 V1、V2 或 V3 的 STEP 7 组态 S7-1200 CPU 时，要转至在线的 CPU 或要下

载的 CPU 必须具有其中的一个固件版本。使用组态的 S7-1200 CPU V1、V2 或 V3 时，无法

将 S7-1200 CPU V4 转至在线。   
另一方面，使用组态的 S7-1200 CPU V4，无法将 S7-1200 CPU V1、V2 或 V3 转至在线，也

无法下载此 CPU。
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更换现有的 CPU
可以将所组态的 S7-1200-CPU V1、V2 或 V3 替换为固件版本高于或等于 V4 的新 CPU。如

果要替换当前的 S7-1200 CPU V1 或 V2，则需先将设备更换为 S7-1200 CPU V3，不能直接

使用 S7-1200 CPU V4 替换。

1. S7-1200 CPU V1 (V2) > S7-1200 CPU V3
2. S7-1200 CPU V3 > S7-1200 CPU V4
只要不下载组态，就可以撤消设备更换(“编辑”(Edit) 菜单中的“撤消”(Undo) 命令）。将新 
CPU 固件版本的组态（“V4 组态”）下载到 CPU 后，无法再返回到版本 V3。 
这表示应使用 V3 组态将现有项目保存为项目归档，以便将来进行访问。 
设备更换的特殊说明 (V3 > V4)：
• 中断 OB 的中断行为保持不变，不组态为可中断。这也是 S7-1200 CPU V1-V3 的默认行

为。可为 S7-1200 V4 CPU 组态中断 OB 的中断行为。如果将 S7-1200 CPU V4 直接从硬

件目录拖到网络视图，此选项将会激活（中断 OB 可中断）。

• 远程伙伴的 PUT/GET 访问行为保持不变，允许访问。这也是 S7-1200 CPU V1-V3 的默认

行为。可为 S7-1200 V4 CPU 组态允许远程伙伴通过 PUT/GET 通信访问（CPU 参数的“保

护”(Protection) 区域）。如果将 S7-1200 CPU V4 直接从硬件目录拖到网络视图，则不允

许访问，并且必须明确启用。 
• 保护等级的用语将发生更改，但是设置的效果保持不变。也可选择访问等级“无访问权限

（完全保护）”(No access (complete protection))。 
• 激活 Web 服务器的 Web 服务器设置和 HTTP/HTTPS 设置得到了应用。同时还可以创建用

户并为其分配特定的权限（CPU 参数的“Web 服务器区域” > “用户管理”(Web server area 
> User management）。如果不组态用户，Web 服务器用户将只能访问标准网站。

S7-1200 CPU V4 不再支持用户“admin”及其密码。 
• 出于兼容性考虑，更换设备时不会更改所用 OB 的接口。这样，之前使用的 OB 块可继续

使用。如果要使用 S7-1200 CPU 新版本固件中新增或更改的 OB 属性，则需重新创建相

应的 OB。

HMI 设备的通信

将 HMI 设备连接到 S7-1200 CPU V4 时，确保使用 HMI 设备合适的运行系统软件版本。 
必须通过 WinCC 工程组态软件来传送 新的 HMI 运行系统版本。 
必须重新编译 HMI 组态并将其下载到 HMI 设备，以进行 CPU-HMI 通信。
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参见

需了解的 SIMATIC 存储卡知识 (页 1165)

1.4.1.3 S7-1500 CPU 的操作模式 (S7-1500)

操作模式 (S7-1500)

S7-CPU 操作模式的原理 (S7-1500)

简介  
操作模式描述了 CPU 的状态。有下列操作模式：

• STARTUP
• RUN
• STOP
• HOLD
例如，在这些操作模式下，CPU 可通过 PN/IE 接口进行通信。

其它操作模式

如果 CPU 没有准备好运行，则它处于以下两种操作模式之一：

• 断电，即电源电压关闭。

• 故障，表示发生了内部错误。

如果此“故障”状态由固件错误导致，则将通过 CPU 的状态 LED 指示该状态（请参见手

册中 CPU 的说明）。要确定原因，请按以下步骤操作：

– 断开电源开关，然后再次接通。

– 读出 CPU 启动时的诊断缓冲区内容并将需要分析的数据发送给客户支持。

如果 CPU 没有启动，则更换该 CPU。
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操作模式转换 (S7-1500)

概述   
下图显示了 S7-1500 CPU 的操作模式和操作模式转换：

下表列出了操作模式改变的条件：

编号 操作模式转换 条件

① POWER ON → STARTUP 接通电源后，发生以下情况时，CPU 将转入“STARTUP”模式：

• 启动类型设置为“暖启动”，且

• 硬件配置与程序块一致。

将清空非保持性存储器中的内容，同时将非保持性 DB 的内容复位为装载

存储器的初始值。同时保留保持性存储器和保持性 DB 中的内容。

② POWER ON → STOP 启动类型设置为“不启动”之后，在打开电源之后，CPU 将转入“STOP”模
式。

将清空非保持性存储器中的内容，同时将非保持性 DB 的内容复位为装载

存储器的初始值。同时保留保持性存储器和保持性 DB 中的内容。

③ STOP → STARTUP 在以下情况下，CPU 将切换为“STARTUP”模式：

• 从编程设备将 CPU 设置为“RUN”模式，而且

• 硬件配置与程序块一致。

④ STARTUP → STOP 在以下情况下 CPU 将返回到“STOP”模式：

• 在启动过程中检测到错误。

• 从编程设备将 CPU 设置为“STOP”模式。

• 在 STARTUP OB 中执行了一个 STOP 命令。

⑤ STARTUP → RUN 如果 STARTUP 成功，CPU 将切换到“RUN”模式。
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编号 操作模式转换 条件

⑥ RUN → STOP 在以下情况下 CPU 将返回到“STOP”模式：

• 检测到阻止继续处理的错误。

• 从编程设备将 CPU 设置为“STOP”模式。

• 在用户程序中执行了一个 STOP 命令。

⑦ STARTUP → HOLD 到达启动例程中的断点。

⑧ HOLD → STARTUP 通过将编程设备上设置为“RUN”模式，退出启动例程中的断点。

⑨ RUN → HOLD 到达断点。

⑩ HOLD → RUN 通过将编程设备设置为“RUN”模式，退出断点。

⑪ HOLD → STOP 操作切换/显示或将编程设备设置为“STOP”。

参见

“RUN”操作模式 (页 1273)
“STOP”操作模式 (页 1273)
“HOLD”操作模式 (页 1274)
“STARTUP”操作模式 (页 1269)

“STARTUP”操作模式 (S7-1500)

“STARTUP”操作模式的基本知识 (S7-1500)

功能     
接通 CPU 后，它在开始执行循环用户程序之前首先执行启动程序。 
通过适当编写启动 OB，可以在启动程序中为循环程序指定一些初始化变量。 对启动 OB 的
数量没有要求。 即，可以在用户程序中创建一个或多个启动 OB，或者一个也不创建。

启动特性的参数设置

可以指定 CPU 是否保持在“STOP”模式或者是否执行暖启动。 此外，还可以在 CPU 属性的“启

动”(Startup) 组中设置启动期间的响应（“RUN”或前一模式）。
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特性

请注意以下几点有关“STARTUP”模式的内容：

• 禁用模块上的输出。

• 过程映像已初始化。

• 过程映像未更新。

– 为了在“STARTUP”期间从输入中读取当前状态，可以通过直接 I/O 访问来访问输入。

– 为了在 STARTUP 期间初始化输出，可以通过过程映像或直接 I/O 访问来写入值。 在转

换为“RUN”模式期间，在输出处输出值。

• 非保持性位存储器、定时器和计数器已初始化。

• 数据块中的非保持性变量已初始化。

• 在启动期间，尚未运行循环时间监视。

• 执行启动 OB。 无论选择了哪种启动类型，都将执行所有设定的启动 OB。
如果出现相应的事件，那么可以在启动期间启动以下 OB：
– OB 82： 诊断中断

– OB 83： 移除/插入模块

– OB 86： 机架错误

– OB 121： 编程错误（仅限全局错误处理）

– OB 122： I/O 访问错误（仅限全局错误处理）

在转换为“RUN”操作模式之前，所有其它 OB 都无法启动。

暖启动 (S7-1500)

功能

在暖启动期间，所有非保持性位存储器内容都将删除并且非保持性数据块内容将复位为来自

装载存储器的起始值。 将保留保持性位存储器和保持性 DB 中的内容。 
程序执行在调用第一个启动 OB 时开始。

触发暖启动     
可以在以下情况下，在编程设备上使用相应的菜单命令触发“暖启动”：

• CPU 必须处于“STOP”模式。

• 存储器复位后

• 在 CPU 处于“STOP”模式时下载一致的程序和一致的硬件配置后。
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如果为启动响应设置了以下参数，则“POWER ON”将触发“暖启动”：

• 启动类型“暖启动 - RUN”（不管 POWER OFF 前 CPU 所处的操作模式是什么）。

• “暖启动 - POWER OFF 前的模式”（取决于 POWER OFF 前的 CPU 操作模式。 CPU 在此

前必须已处于 RUN 模式。）

STARTUP 操作 (S7-1500)

概述  
下表给出了 STARTUP 时 CPU 执行的操作：

按执行顺序排列的操作 暖启动时

清除非保持性位存储器的内容 √
清除所有位存储器内容 -
清除过程映像输出 √
处理启动 OB √
更新过程映像输入 √
切换到“RUN”模式后启用输出 √

顺序

下图显示了在“STOP”、“STARTUP”和“RUN”操作模式下的 CPU 操作。

可以使用以下方法在用户程序的第一个周期中指定 I/O 输出的状态：

• 使用可分配的输出模块可以输出替换值或保持上一个值。

• 在启动 OB 中为输出设置默认值。

启动期间，所有中断事件都输入到队列中，以便随后可以在 RUN 模式期间处理它们。在 RUN 
模式下，可随时处理硬件中断。
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启动期间的特性 (S7-1500)

期望组态和实际组态不匹配时的响应  
期望组态是指装载到 CPU 中的工程组态。 实际组态是指自动化系统的实际组态。 
如果预设组态和实际组态相互偏离，那么 CPU 的特性将由“支持的硬件兼容性”(Supported 
hardware compatibility) 参数来指定。

取消 STARTUP
如果启动期间出错，则取消启动且 CPU 保持在“STOP”模式。 
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在以下条件下，将不执行或取消启动：

• 如果没有插入 SIMATIC 存储卡，或者插入了无效的 SIMATIC 存储卡。

• 如果尚未下载硬件配置。

“RUN”操作模式 (S7-1500)

功能     
在“RUN”模式下，执行循环、时间驱动和中断驱动的程序段： “自动更新”过程映像中的地址

将在每个程序循环中自动更新。

• 读取过程映像输出。

• 读取过程映像输入表。

• 执行用户程序。

只有在“RUN”模式下，才能通过开放式用户通信在 S7-1200 CPU 间进行主动数据交换。

运行用户程序  
当 CPU 读取输入后，循环程序会从第一条指令运行到 后一条指令。 
如果已组态 小循环时间，则 CPU 将在 小循环时间用完后结束该循环，即使用户程序提

早完成。 
设置的 大循环时间可根据您的需求进行调整。 这将确保循环程序在指定时间内完成。 在
该时间内如果循环程序并未完成，则系统将返回一个时间错误。 
诸如硬件中断和诊断中断等其它事件，可中断循环程序流并延长循环时间。 

参见

操作模式转换 (页 1268)

“STOP”操作模式 (S7-1500)

功能   
在“STOP”模式下，不执行用户程序。 根据参数设置，禁用或响应所有输出： 根据参数中的

设置提供替换值或保持上一个值输出并将受控过程置于安全状态。 
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CPU 检查以下几点：

• CPU 的默认设置是否适用，或者参数集是否存在

• 是否满足所编写的启动特性的一般条件

参见

操作模式转换 (页 1268)

“HOLD”操作模式 (S7-1500)

功能   
通过在单步模式中在测试块中设置断点，转入“HOLD”操作模式。STL 和 SCL 编程语言支持单

步模式测试功能。

在“HOLD”操作模式下，事件不启动且用户程序不执行。 
根据参数设置，禁用或响应所有输出：输出中将提供所组态的替换值或保持上一个值输出，

同时将控制过程转入安全操作状态。 
定时器和看门狗停止。时间驱动型事件的定时器将停止。 
在 HOLD 操作状态下，外部中断触发器（如，硬件中断输入）不会启动硬件中断 OB。 
系统时间继续运行。

如果在 HOLD 模式下 POWER OFF 转换为 POWER ON，则 CPU 转入 STOP 模式并保持该状态。

此时，CPU 不会执行自动启动。 
用户程序到达断点时，循环监视时间将停止。再次退出断点时，监视时间重新开始。

RUN 模式下导致 CPU 转入 STOP 模式的错误，在 HOLD 模式下同样会将 CPU 转入 STOP 模式。

参见

操作模式转换 (页 1268)

存储器复位的基本知识 (S7-1500)

功能  
只有在“STOP”模式下，才能执行 CPU 的存储器复位。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1274 编程和操作手册, 11/2022



复位存储器时，CPU 切换到“初始状态”。 这表示：

• PG/PC 和 CPU 间的现有在线连接已断开。

• 被删除工作存储器中的内容以及保持性和非保持性数据。

• 诊断缓冲区、时间、IP 地址被保留。 
• 随后，CPU 通过已装载的项目数据（硬件配置、代码块和数据块以及强制作业）进行初

始化。 这些数据从装载存储器复制到工作存储器中。 
结果：

– 如果在硬件配置中设置了 IP 地址（“在项目中设置 IP 地址”(Set IP address in project) 
选项），在存储器复位后该 IP 地址生效。

– 数据块不再具有当前值，而是具有其组态的起始值。

– 强制作业保持激活

存储区 (S7-1500)

需了解的 SIMATIC 存储卡知识 (S7-1500)

SIMATIC 存储卡的功能       
S7-1500 的 SIMATIC 存储卡是一种由西门子预先格式化的 SD 存储卡，用于存储 CPU 的用户

程序。该存储卡兼容 Windows 操作系统。 

注意

格式化 SIMATIC 存储卡

用户仅可以删除文件和文件夹。如果使用 Windows 工具对 SIMATIC 存储卡进行格式化（如，

通过市售读卡器），则该存储卡将无法再用作 S7 CPU 的存储介质。
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设置卡类型   
SIMATIC 存储卡可用作程序卡或固件更新卡。

要设置存储卡类型，则需将 SIMATIC 存储卡插入编程设备的读卡器中，然后从项目树中选择

“读卡器/USB 存储器”(Card reader/USB memory) 文件夹。在所选存储卡的属性中，指定卡

类型：

• 程序

可将程序卡用作 CPU 的外部装载存储器，用于存储 CPU 的整个用户程序。用户程序将传

送到工作存储器中并在工作存储器中运行。如果移除包含用户程序的 SIMATIC 存储卡，则

用户程序将无法使用。 
目录：SIMATIC.S7S

• 固件卡

S7-1500 模块的固件文件可存储在 SIMATIC 存储卡中。因此，可通过专门准备的 SIMATIC 
存储卡进行固件更新。 
目录：FWUPDATE.S7S

SIMATIC 存储卡中的文件夹和文件

SIMATIC 存储卡中可包含以下文件夹和文件：

文件夹 说明

FWUPDATE.S7S CPU 和 I/O 模块的固件更新文件

SIMATIC.S7S 用户程序（所有块（OB、FC、FB、DB）和系统块）和 CPU 中
的项目数据

SINAMICS.S7S 如果已组态“SINAMICS Integrated”：SINAMICS Integrated 的
项目数据。

SINAMICS.S7S 文件夹下的文件夹结构基于 SINAMICS S120 存
储卡的结构。

SIMATIC.HMI HMI 相关数据

SET_PWD.S7S “SET PASSWORD”作业文件的文件夹

MCRC 运动控制 UPD 文件的“运动控制运行系统组件”文件夹

DEVICE_INFO.S7S 设备信息文件夹 (DEVICE INFORMATION)
DataLogs 数据日志文件

Recipes 配方文件

UserFiles 用户数据
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文件夹 说明

Backups 通过显示屏备份与恢复的文件

DUMP.S7S 服务数据文件

当将设备作为新站加载到 STEP 7 项目（TIA Portal V15.1 及以上版本）时，将同时加载

“DataLogs”、“Recipes”和“UserFiles”文件夹中的内容。这些文件位于 "AdditionalFiles/
MemoryCards/<PLC 名称>" 下的项目路径中。有关 DataLog 和配方文件的更多信息，参见

“配方与数据记录”章节。

SIMATIC 存储卡支持以下数据结构：

文件类型 说明

S7_JOB.S7S 作业文件

SIMATIC.HMI\Backup\*.ps
b

面板备份文件

SIMATICHMI_Backups_DM
S.bin

受保护的文件（STEP 7 中使用面板备份文件时需要）

__LOG__ 受保护的系统文件（使用该存储卡时需要）

crdinfo.bin 受保护的系统文件（使用该存储卡时需要）

PWD.TXT “SET PASSWORD”作业的 SET_PWD.S7S 文件夹中的文件

*.pdf，*.txt，*.csv 等文

件

SIMATIC 存储卡的文件夹中，可存储的各种不同格式的文件。

将该设备作为新站加载到 STEP 7 项目中时，仅存储文件夹中以

“UserFiles”名称保存的文件。

将对象从项目传送到 SIMATIC 存储卡中

将 SIMATIC 存储卡插入编程设备或外部读卡器时，可将以下对象从项目树传送到 SIMATIC 存
储卡中： 
• 单独的块（允许多选）

这种情况下可以进行一致传送，因为进行块选择时已考虑到块之间的相关性。

• PLC
此时，所有与处理相关的对象（如，块和硬件配置）都将传送到 SIMATIC 存储卡。具体

过程与下载过程类似。

要进行传送，可通过拖放操作移动对象或使用“项目”(Project) 菜单中的命令“读卡器/USB 存
储器 > 写入存储卡”(Card reader/USB memory > Write to memory card)。 
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将用户数据保存到 SIMATIC 存储卡中

通过在存储卡中手动创建一个名为“UserFiles”的文件夹，并将用户文件保存到该文件夹中，

即可将这些用户文件（如，PDF 格式的项目文档）传输到 SIMATIC 存储卡中。将该设备作为

新站进行加载时，只有该文件夹中的相关文件（*.pdf、*.txt、*.csv 等）才会加载到 STEP 7 
项目中。存储卡或 CPU 发生故障时，可使用“UserFiles”文件夹进行恢复。

从存储卡中加载后，包含有相关文件的“UserFiles”文件夹将保存在项目数的“其它文件 > 存
储卡 > [CPU 名称]”(AdditionalFiles > MemoryCards > [Name of the CPU]) 目录中。

如果“[CPU 名称]”文件夹已存在（与从存储卡中重新加载时相同），项目树中的该文件夹中

的数据将由存储卡中的数据覆盖。

将对象从 SIMATIC 存储卡传送到项目中

通过以下方法传送对象：在项目树中选择 SIMATIC 存储卡符号并将其拖放到项目中的一个 
CPU 上。SIMATIC 存储卡中的内容必须与项目树中的 CPU 类型相对应。如果块之前已存在，

则在传送前应先将其删除。 

使用 SIMATIC 存储卡进行更新固件

可通过“服务与支持”网页下载 新的固件数据，网址为： 
http://support.automation.siemens.com
将固件文件保存在硬盘中，然后将 SIMATIC 存储卡插入编程设备的读卡器中。

要将该文件存储在 SIMATIC 存储卡中，则需在项目树的“读卡器/USB 存储器”(Card 
Reader/USB memory) 文件夹中选择该存储卡。选择快捷菜单“读卡器/USB 存储器 > 创建固

件更新存储卡”(Card Reader/USB memory > Create firmware update memory card)。 
随后遵循“服务与支持”门户网站或 S7-1500 系统手册中的相关信息进行固件更新。

通过更新固件，将模块（如 CPU 或 I/O 模块）的固件版本更新为新版本。如果已在项目中使

用了该模块，则必须通过模块更换将已组态的模块离线更换为具有新固件版本的模块，并进

行相应调整，然后再加载程序或组态。 

SIMATIC 存储卡的诊断操作

如果 CPU 已停止运行一段时间，则可能无法避免 SIMATIC 存储卡受到篡改。程序功能可能与 
CPU 停止运行前的不同。
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S7-1500 CPU 固件版本 V2.0 及其更高版本支持对以下篡改的诊断，并在启动过程中将这些

事件作为安全事件存储到诊断缓冲区中：

• SIMATIC 存储卡上的项目发生变更（SIMATIC 存储卡不变）

• SIMATIC 存储卡更换为其它存储卡 

SIMATIC 存储卡的使用寿命

SIMATIC 存储卡的使用寿命主要取决于以下因素： 
• SIMATIC 存储卡的容量

• 写操作的频率

• 写入 SIMATIC 存储卡的数据量 
写入或删除操作（尤其是通过用户程序对 SIMATIC 存储卡进行循环写入/删除），会缩短其

使用寿命。 
循环执行指令“CREATE_DB”（带有属性“在装载存储器中创建 DB”(Create DB in load 
memory)）、“DataLogWrite”、“RecipeExport”、“RecipeImport”和设置时区执行

“SET_TIMEZONE”，会缩短存储卡的使用寿命，具体取决于写入操作的次数和数据量。 
除了循环写入/删除操作之外，写入或删除大量数据也会对 SIMATIC 存储卡的使用寿命造成

负面影响。

有关估算 S7-1500 CPU、ET 200SP CPU 和 ET 200Pro CPU 中 SIMATIC 存储卡使用寿命的相

关信息，请参见以下条目：

“SIMATIC S7-1500 的结构和 CPU 存储器的使用 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ZN/ch/view/59193101)”
对于 S7-1200 CPU，此类信息位于以下条目中：

“SIMATIC S7 S7-1200 自动化系统 (https://support.industry.siemens.com/cs/ZN/ch/view/
109478121)”
在 CPU 的属性中，可组态使用寿命的百分比值。超出所组态的使用寿命百分比值时，CPU 将
生成一个诊断中断和一条诊断缓冲区条目（维护事件）。这样，在 SIMATIC 存储卡因到达

大访问次数而不可用之前，用户有充足时间更换存储卡。 
通过指令“GetSMCinfo”，可读取当前所插入 SIMATIC 存储卡的相关信息。而参数“模

式”(Mode) 则可用于选择需获取的信息，例如： 
• 模式 = 2：到目前为止，已使用的使用寿命百分比值 (%)
• 模式 = 3：达到所组态使用的寿命百分比值时，CPU 将在诊断缓冲区内输入一个维护事件，

同时维护 LED 指示灯点亮。
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SIMATIC 存储卡上的强制作业

请注意，只要将 SIMATIC 存储卡插入 CPU 中，就会执行 SIMATIC 存储卡中保存的强制作业。

如果不希望执行强制作业，则需在将 SIMATIC 存储卡插入其它 CPU 之前终止强制作业的执行。

参见

通过 SIMATIC 存储卡分配密码 (页 393)
了解安全事件的组报警的哪些方面 (页 1356)

CPU 存储区 (S7-1500)

S7-1500 CPU 的存储区        
下图显示了 CPU 存储区和 SIMATIC 存储卡上的装载存储器。 除装载存储器外，SIMATIC 存
储卡还包含其它数据，例如，配方、Data Logs、HMI 备份。
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装载存储器

装载存储器是一个非易失性存储器，用于存储程序代码、数据块和硬件配置。 将这些对象

装载到 CPU 时，会首先存储到装载存储器中。 装载存储器位于 SIMATIC 存储卡上。 因此，

在运行 CPU 之前必须先插入 SIMATIC 存储卡。

工作存储器

工作存储器是一个易失性存储器，用于存储代码和数据块。 工作存储器集成在 CPU 中，不

可扩展。

S7-1500  中的工作存储器分为以下两个区域：

• 代码工作存储器保存与运行时相关的程序代码部分。

• 数据工作存储器保存数据块和工艺对象中与运行时相关的部分。 在 POWER ON → STARTUP 
和 STOP → STARTUP 的操作模式转换中，全局数据块、背景数据块和工艺对象的变量都

将使用初始值来初始化。 保持性变量将保留保存在保持性存储器中的实际值。

保持性存储器

保持性存储器是一个非易失性存储器，用于在发生电源故障时存储有限数量的数据。 已经

定义为具有保持性的变量和操作数区域保存在保持性存储器中。 
即使出现掉电或电源故障，这些数据也不会丢失。 操作模式从 POWER ON 转换至 STARTUP 
以及从 STOP 转换至 STARTUP 时，所有其它变量均会丢失且这些变量均被设置为初始值。

可通过以下操作删除保持性存储器中的内容：

• 存储器复位

• 复位为出厂设置

工艺对象的指定变量也存储在保持性存储器中。 存储器复位期间，不删除这些变量。

其它存储区

除了用户程序和数据的存储区之外，CPU 中还包含有其它存储区。

与运行系统相关的区域：

• 位存储器、定时器、计数器

• 本地临时数据

• 过程映像

有关 CPU 特定的相关变量，请参见 CPU 的技术规范。 
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存储区中的信息         
可通过 S7-1500 CPU 上的存储区离线和在线查看相关信息。

离线： 
创建或修改程序时，可指定该程序是否超出指定 CPU 的存储空间。 例如，可在项目树中的

“程序信息”(Program information) 下查看这一信息。 在“资源”(Resources) 选项卡中，可

以查看到有关存储区总大小及已分配的存储空间的相关信息。 在这里，还可以查看有关所

分配的输入和输出信息。 
对于 S7-1500，可以指定装载存储器的总大小（程序信息，装载存储器 - 总框是一个下拉列

表，用于选择装载存储器大小）。

在线：

在项目导航中启动“在线与诊断”(Online & Diagnostics)。 “存储器”(Memory) 功能将提供有

关所有 CPU 存储器存储空间的相关信息。

有关 CPU 资源的其它信息，可以在程序信息的“分配列表”(Assignment list) 和“调用结

构”(Call structure) 选项卡以及 PLC 变量表中找到。

参见

显示 CPU 上所有存储器的使用率 (页 4219)

保持性存储区 (S7-1500)

简介

S7-1500 CPU 中包含一个保持性存储器，用于在断电后存储保持性数据。保持性存储器的大

小，请参见 CPU 的技术规范。 
有关组态的 CPU 的保持性存储器使用情况，请离线参见项目树中的“程序信息 > 资
源”(Program information > Resources)，或者在线查看项目树中的“在线和诊断 > 诊断 > 存
储器”(Online & Diagnostics > Diagnostics > Memory)。 
如果将数据定义为具有保持性，则内容将在电源故障、CPU 启动及装载修改后的程序时保留。

以下数据和对象可定义为具有保持性：

• 位存储器、定时器、计数器

• 全局数据块中的变量

• 函数块中背景数据块的变量

工艺对象的某些变量（例如，绝对值编码器的校准值）始终具备保持性。
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位存储器、定时器、计数器   
在 PLC 变量表中，可通过“保留”(Retain) 按钮定义保持性位存储器、定时器和计数器数。

全局数据块中的变量 
根据相应的访问设置，可以在全局数据块中将全局数据块的单个变量定义为具有保持性，也

可以将所有变量定义为具有保持性。

• 启用优化块访问：可为各个变量设置保持性。

• 禁用优化块访问：保留设置适用于 DB 中的所有变量；可以将所有都设置为具有保持性也

可以设置为不具有保持性。

背景数据块（函数块）中的变量 
可将一个函数块的背景数据块中的变量定义为具有保持性。根据对背景数据块的访问设置，

可以为该块的单个变量或所有变量统一定义以下特性：

• 启用优化块访问：可将函数块接口中的和所分配的背景数据块中的单个变量定义为具有

保持性。

• 禁用优化块访问：可将背景数据块中的所有变量统一定义为具有保持性。

在用户程序中创建数据块

可通过“Create_DB”指令创建一个数据块。根据 ATTRIB 参数的选择，生成的数据块属性可以为

“保持性”或“非保持性”。此时，无法设置单个变量是否具有保持性。

工艺对象变量

工艺对象的某些变量（例如，绝对值编码器的校准值）也具备保持性。在 STEP 7 中，将自

动管理工艺对象的保持性。因此，在此无需组态这些对象的保持性。这些变量不会受存储器

复位的影响，只能通过复位为出厂设置来删除。  

提示信息：检测启动 OB 和循环 OB 中的保持性是否丢失

在以下情况中，用户程序中所有变量（位存储器、定时器、计数器、DB 内容）的保持性都

将丢失：

1. 将带有项目（用户程序）的 SIMATIC 存储卡插入编程设备的读卡器中。

2. 在相关项目中更改数据块的大小，或将带有保持性变量的数据块添加到相关项目中。
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3. 将更改后的项目传送回读卡器的 SIMATIC 存储卡中。

4. 使用更改后的项目启动 CPU。
由于进行了离线更改，用户程序中所有变量（位存储器、定时器、计数器、DB 内容）的保

持性都将丢失。执行 STOP-RUN 转换后，变量将赋值为其初始值。

要在用户程序中对变量的保持性丢失进行响应，则需对启动信息中的以下局部变量进行评估：

• 启动 OB：LostRetentive（保持性丢失时为 True）
• 循环 OB Remanence（数据具有保持性时为 True）

参见

将保持性扩展数据区域与 PS 60W 24/48/60VDC HF 配合使用 (页 1666)

保持性特性汇总 (S7-1500)

存储器对象的保持特性       
除了上述的保持性存储区，还有包含其它具有保持性特性的对象，例如，诊断缓冲区。 这
些对象不会占用保持性存储器的空间。

下表给出了存储器对象的保持性特性： 
• 在操作模式转换中，STOP → 启动和 POWER OFF → 启动 
• 在影响存储器的功能中，存储器重置和重置为出厂设置

表格 1-86 存储器对象的保持性特性（“X”= 保留内容；“-” = 初始化内容）

存储器对象 操作模式转换 存储器复位 复位为出厂设置

STOP → 
STARTUP

POWER OFF → 
STARTUP

数据块和背景数据块的实际值 可在 DB 属性中进行设置。 - -
位存储器、定时器和计数器，组

态为保持性

√ √ - -

位存储器、定时器和计数器，组

态为非保持性

- - - -

工艺对象中的某些保持性变量

（例如，绝对编码器的校准值）

√   √ -

诊断缓冲区（保持性区域） √ √ √ -
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存储器对象 操作模式转换 存储器复位 复位为出厂设置

STOP → 
STARTUP

POWER OFF → 
STARTUP

诊断缓冲区条目（非保持性区域） √ - - -
运行时间定时器 √ √ √ -
时间 √ √ √ -

诊断缓冲区

S7-1500 CPU 的部分诊断缓冲区具有保持性。 在电源故障或存储器复位后，将保留诊断缓

冲区中的 新条目。 只可通过复位为出厂设置删除诊断缓冲区中的保持性部分。 保持性诊

断缓冲区中条目的数取决于 CPU。 诊断缓冲区中的条目不需要存储到保持性存储器。

运行时间定时器

S7-1500 CPU 的运行时间定时器具有保持性，且不受存储器复位的影响。 复位为出厂设置

后，将设置为 0。

时间

S7-1500 CPU 的时间具有保持性，且不受存储器复位的影响。 复位为出厂设置后，时间设

置为 01/01/2012 00:00:00。

加载软件更改时的存储器特性 (S7-1500)

简介

S7-1500 CPU 处于 STOP 和 RUN 模式时，用户可以加载软件更改，且下载操作期间不会影响

已加载变量的实际值。

在 STEP 7 中，通过“下载至设备 > 软件（仅限更改）”(Download to device > Software 
(changes only))，可以加载软件更改。

软件更改对 PLC 变量的影响   
加载以下软件更改时不会影响已加载变量的实际值：

• 更改名称

• 更改注释
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• 添加新变量

• 删除变量

• 更改位存储器、定时器和计数器的保持性设置。

加载以下软件更改将会影响变量实际值：

• 更改数据类型

• 更改地址

软件更改对带有存储器预留区域的数据块的影响   
如果使用了数据块的存储器预留区域（“优化块访问”(Optimized block access) 属性和“下

载且不重新初始化”(Download without reinitialization) 按钮已激活），则加载以下软件更改

时不会重新初始化已加载变量的实际值。

• 更改起始值

• 更改注释

• 添加新变量

要加载以下软件更改，必须取消激活“下载且不重新初始化”(Download without 
reinitialization) 按钮。下次加载期间，数据块中的全部实际值将均被重新初始化：

• 更改名称

• 更改数据类型

• 更改保持性设置

• 删除变量

• 存储器预留区域设置更改

软件更改对无存储器预留区域的数据块的影响

如果未使用存储器预留区域，则加载以下软件更改时不会影响已加载变量的实际值：

• 更改起始值

• 更改注释

加载以下软件更改时，数据块中的全部实际值将被重新初始化：

• 更改名称

• 更改数据类型

• 更改保持性设置
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• 添加新变量

• 删除变量

数据块的存储器预留区域   
“优化块访问”(Optimized block access) 属性已被激活的每个函数块或数据块都默认包含一个

存储器预留区域，该预留区域可用于后继的接口更改。该存储器预留区域在初期并未使用。

如果已编译并加载了块，然后希望稍后重新加载接口更改，那么请激活存储器预留区域。随

后声明的所有变量都将保存到存储器预留区域中。下次加载期间，新变量将被初始化为初始

值；以前加载的变量则不会被重新初始化。

存储器预留区域的设置可以在数据块属性下的“下载且不重新初始化”(Download without 
reinitialization) 中找到。

RUN 模式下，加载软件变更时的存储器要求

为保证整个加载过程中数据的一致性和基本操作，CPU 要求 SIMATIC 存储卡上留有足够的可

用空间。CPU 中受加载软件变更影响的文件，只能在创建新文件后才能删除。因此，SIMATIC 
存储卡上所需的存储空间约为存储卡上所有程序对象所需的空间。

有关处理软件变更的相关信息和提示，请参见手册《CPU 存储器的结构和使用》。

I/O 数据区 (S7-1500)

访问 I/O 地址 (S7-1500)

I/O 地址               
如果将模块插入设备视图中，其用户数据将位于 S7-1500-CPU 的过程映像中（默认设置）。 
在过程映像更新期间，CPU 会自动处理模块和过程映像区之间的数据交换。 
如果希望程序直接访问模块（而不是使用过程映像），则为 I/O 地址附加后 “:P”。 

然而，直接 I/O 访问并不会提高 S7-1500 CPU 的性能。 必要时，可使用过程映像或过程映

像分区寻址 I/O。 
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模块的起始地址 (S7-1500)

定义           
起始地址就是模块的 低字节地址。 它将作为该模块用户数据区域的初始地址。 

组态模块起始地址 
组态模块时，调整用户程序中使用的地址与模块起始地址。 
在模块属性（“I/O 地址”(I/O addresses) 组）中，可更改插入模块时自动分配的起始地址。

还可设置地址位于过程映像中或者位于过程映像所在的分区内。 
除了过程映像分区，还可选择要分配过程映像分区的组织块。 在调用所分配的 OB 时，将更

新除等时同步中断 OB 之外的相关过程映像分区。 在开始 OB 启动之前，将更新输入的过程

映像分区。 在 OB 结束之后，输出的过程映像分区将被传输到模块。

如果要在循环控制点自动更新模块地址所在的过程映像，请选择“自动更新”过程映像。 

评估值状态 (S7-1500)

简介 
值状态（QI，质量信息）是指通过过程映像输入 (PII) 供用户程序使用的 I/O 通道诊断信息。

值状态与用户数据同步传送。

值状态的每个位均指定给一个通道，并提供有关值有效性的信息（0 = 值不正确）。

例如，如果数字输入发生断路，用户数据信号逻辑上应为“0”。由于诊断到断路情况，模块

还将值状态中的相关位设置为 0，这表示用户可以通过查询值状态来确定值无效。

过程映像输入中值状态字节的分配取决于所使用的模块。详细信息，请参见相关的 I/O 模块

手册。 
总结：值状态为 0 的可能原因：  
• 端子上电源电压缺失或不足 
• 通道已禁用 
• 输出未激活（如，CPU 处于 STOP 模式） 
• 输出通道使用工艺功能 (HSC、PWM 或 PTO)，参见下文
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启用值状态     
评估通道值状态时，请选择 I/O 模块属性中的“值状态”(Value status) 复选框。通过激活值

状态，可为过程映像输入 (PII) 中的值状态分配附加地址。对于输入模块，STEP 7 直接在用

户数据后面分配输入地址；对于输出模块，将分配下一个可用输入地址。

具有 MSI/MSO 的模块的特性

要求：

• 用于带有 MSI/MSO 的 I/O 模块的 GSD 文件

• IO 设备支持 MSI/MSO（例如，固件版本 低为 V2.0.0 的 IM 155-5 PN ST） 
对于已经组态了模块内部共享输入 (MSI) 或模块内部共享输出 (MSO) 的带有诊断功能的模块，

值状态的含义如下所示：

MSI：
对于第 1 个子模块（基本子模块），值状态为 0 表示值不正确。

对于第 2 个到第 4 个子模块（MSI 子模块），值状态为 0 表示值不正确或基本子模块尚未分

配参数（未就绪）。

MSO：

对于第 1 个子模块（基本子模块），值状态为 1 表示用户程序中指定的输出值实际为模块

端子处的输出。 
值状态为 0 的可能原因： 
• 值不正确，例如，由于供电电压缺失。

• 基本子模块的 IO 控制器处于 STOP 状态。

对于第二到第四个子模块（MSO 子模块），值状态为 1 表示用户程序指定的输出值实际为

模块端子处的输出。 
值状态为 0 的可能原因： 
• 值不正确，例如，由于供电电压缺失。

• 基本子模块的 IO 控制器处于 STOP 状态。

• 基本子模块参数尚未分配。

带紧凑型 CPU（如，CPU 1511C-1 PN）时，工艺功能输出通道处的值状态特性 
CPU 1511C-1 PN 支持模拟量和数字量板载 I/O 通道上的值状态 (QI)。 
当前使用工艺功能（HSC、PWM 或 PTO）的输出通道，不支持该值状态。 
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因此，QI 位通常在工艺功能的输出通道处输出值状态 0（“差”）。此时，系统不再检查输

出值是否正确。 

参见

循环 OB (页 1384)
值状态评估示例 (页 1290)
系统诊断 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/68052815)
模块内部共享输入/共享输出 (MSI/MSO) (http://support.automation.siemens.com/WW/
view/zh/68052815)

值状态评估示例 (S7-1500)
可在 STEP 7（设备视图）中为各种应用组态 S7-1500 的 DI 32x24VDC HF 模块。 根据组态

的不同，将在过程映像输入中另外指定地址或指定不同地址。 
该示例显示了各种组态及其各自分配的值状态，并说明了对地址分配的影响。

DI 32x24VDC HF 的组态选项

可进行以下组态：

• 1 x 32 通道（不带值状态）

• 1 x 32 通道（带值状态）

• 4 x 8 通道（不带值状态）

• 4 x 8 通道（带值状态）

• 1 x 32 通道（带 多 4 个子模块中模块内部共享输入 (MSI) 的值状态）

对于值状态，系统将在值状态组态中为每个通道指定一个附加位。 值状态位将指示所读入

的数字值是否有效。 （0 = 值不正确）。 

组态为带值状态的 32 通道 DI 32x24VDC HF 的地址空间

预设的 DI 组态保持原样（32 个通道，不会划分到子模块或模块内部共享输入 (MSI) 组态），

但值状态将会启用。

• 在模块属性的“DI 组态”(DI configuration) 区域中，选择“启用值状态”(Enable value 
status) 复选框（巡视窗口）。
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下图显示了组态为带值状态的 32 通道模块的地址空间分配。 可任意指定模块的起始地址。 
通道的地址将从该起始地址开始。

示例： 起始地址 2（输入字节 2）和结束地址 9（输入字节 9）。

STEP 7 自动保留输入值的地址（4 个字节）和值状态的后续地址（也是 4 个字节），以便实

现以下地址分配：

组态为带值状态的 4 x 8 通道 DI 32x24VDC HF 的地址空间

将对 DI 组态进行调整，以将 S7-1500 的 DI 32x24VDC HF 模块的 32 个通道划分到四个子模

块，每个子模块 8 个通道。在共享设备中使用该模块时，可将子模块分配给不同的 IO 控制

器。 在这种情况下还将启用值状态。

• 在模块属性的“DI 组态”(DI configuration) 区域中，选择子模块组态“带 8 个数字量输入的 
4 个子模块”(4 submodules with 8 digital inputs)（巡视窗口）。

• 选择“启用值状态”(Enable value status) 复选框。

将在巡视窗口的区域导航中显示 4 个子模块及其各自的名称（例如 DI 32x24VDC BA_1）。

与 1 x 32 通道模块组态不同，这 4 种子模块都可任意指定起始地址。
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示例： 起始地址按如下所述进行分配：

• 1. 子模块： 10
• 2. 子模块： 20
• 3. 子模块 30
• 4. 子模块 40
STEP 7 自动保留一个字节用于每个子模块的值状态。 值状态的字节地址为“起始地址+1”，
所以地址分配结果如下：

组态为带 MSI 和值状态的 1 x 32 通道 DI 32x24VDC HF 的地址空间

下面显示的组态使用“模块内部共享输入 (MSI)”功能。在共享设备 (ET 200MP) 中使用模块

时，该功能允许不同 IO 控制器 (CPU) 同时读取输入值。

组态带有模块内部共享输入 (MSI) 的 1 x 32 通道模块时，可在 多 4 个子模块中复制模块

的通道 0 到 31。 之后，在不同的子模块中通道 0 到 31 将具有相同的输入值。 在共享设备

中使用该模块时，可将这些子模块分配给 多 4 个 IO 控制器。 每个 IO 控制器都具有对相

同通道的读访问权（“监听”）。
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可用的子模块数量（= 输入副本数）取决于所使用的接口模块。 请遵循设备手册中特定接口

模块的相关信息。

• 在模块属性的“DI 组态”(DI configuration) 区域中，选择以下选项（巡视窗口）：

– 对于“模块细分”： 无
– 对于“模块副本”： 一个附加的输入副本

此设置允许一个附加 IO 控制器读取模块的输入。

自动为 MSI 组态启用值状态（无法更改）。这样设置的原因是负责“监听”的共享设备的 IO 
控制器可根据值状态确定模块是否已准备就绪并提供有效值。

上述设置产生的子模块命名如下：

• 基本子模块： 它是指定给参数分配 IO 控制器的子模块。 仅参数分配 IO 控制器有权访问

模块诊断并接收硬件中断。

• MSI 子模块： 它是分配给负责“监听”的 IO 控制器的子模块。 正在监听的 IO 控制器无

权访问模块诊断，仅由值状态接收输入值的有效性信息。

值状态 (Quality Information, QI)
值状态的含义取决于所在的子模块。 
对于第一个子模块（基本子模块），值状态为 0 表示值不正确。

对于第二到第四个子模块（MSI 子模块或输入副本），值状态为 0 表示值不正确或基本子模

块参数尚未分配（未就绪）。

示例： DI 32x24VDC HF 模块如上所述进行组态（一个附加的输入副本）。 产生一个基本子

模块和一个 MSI 子模块。

在本例中，基本子模块接收起始地址 10，而 MSI 子模块接收起始地址 100。MSI 子模块的

地址与 IO 控制器无关，这是因为该子模块稍后将在共享设备组态过程中分配给另一个 IO 控
制器，并因此从参数分配 IO 控制器的地址空间消失。

下图显示了子模块 1 和 2 的地址空间分配和值状态。 所有子模块 初都是分配给 IO 控制器。
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更多信息

有关值状态评估的更多信息和程序示例，请访问这里 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/59192926)。
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参见

评估值状态 (页 1288)

程序执行的基本知识 (S7-1500)

OB 类型的英语名称 (S7-1500)

OB 类型的英语名称

在“添加新块”(Add new block) 对话框中创建 OB 时，基于技术原因，OB 类型只能显示为英

语，而不考虑所设置的用户界面语言。为了便于处理，在下表中列出了英语术语及其用户界

面语言设置中对应的名称。

“添加新块”(Add new block) 对话框中，OB 类型的英

语名称

信息系统中的名称

ProgramCycle 循环 OB、循环程序执行 OB、循环程序

Startup 启动 OB
TimeDelayInterrupt 延时中断 OB
CyclicInterrupt 循环中断 OB
HardwareInterrupt 硬件中断 OB
TimeErrorInterrupt 时间错误 OB
DiagnosticErrorInterrupt 诊断中断 OB
PullOrPlugOfModules 插拔中断 OB
RackOrStationFailure 机架故障 OB
ProgrammingError 编程错误 OB
IO_AccessError I/O 访问错误 OB
TimeOfDay 时间中断 OB
CPU_RedundancyError CPU 冗余错误 OB
IO_RedundancyError I/O 冗余错误 OB
MC_Interpolator MC 插补器 OB
MC_Servo MC 伺服 OB
MC_PreServo MC-PreServo OB
MC_PostServo MC-PostServo OB
MC_PreInterpolator MC-PreInterpolator-OB
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“添加新块”(Add new block) 对话框中，OB 类型的英

语名称

信息系统中的名称

MC_LookAhead MC-LookAhead-OB
MC_Transformation MC-Transformation OB
SynchronousCycle 等时同步模式中断 OB
Status 状态中断 OB
Update 更新中断 OB
Profile 供应商或配置文件特定的中断 OB

事件和 OB (S7-1500)

OB 启动事件  
如果发生 OB 启动事件，则可能引起以下反应：

• 如果事件源自一个已分配 OB 的事件源，则该事件将触发所分配 OB 的执行。即，事件将

根据优先级在队列中排列。

• 如果事件来自尚未分配 OB 的事件源，则将执行默认的系统响应。

说明

某些事件源无需组态就已存在（如启动、拉出/插入）。

下表概述了 OB 启动事件，包括 OB 优先级的值、OB 编号、默认的系统响应和 OB 的个数。

在该表格中，根据默认 OB 优先级进行排序。优先级为 1 时优先级 低。

事件源的类型 优先级（默认优先级） 可能的 
OB 编号

默认的系统响应 支持的 OB 数
量

启动 1 100，>= 123 忽略 100
循环程序 1 1，>= 123 忽略 100
时间中断 2 到 24 (2) 10 到 17，>= 123 不适用 20
状态中断 2 到 24 (4) 55 忽略 1
更新中断 2 到 24 (4) 56 忽略 1
制造商或配置文件特定的

中断

2 到 24 (4) 57 忽略 1

延时中断 2 到 24 (3) 20 到 23，>= 123 不适用 20
循环中断 2 到 24（8 到 17，取决于

循环时间）

30 到 38，>= 123 不适用 20
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事件源的类型 优先级（默认优先级） 可能的 
OB 编号

默认的系统响应 支持的 OB 数
量

硬件中断 2 到 26 (16) 40 到 47，>= 123 忽略 50
等时同步模式中断 16 到 26 (21) 61 到 64，>= 123 忽略 20（每个等时

同步接口一

个）

I/O 冗余错误（仅适用于 
H 和 HF CPU）

2 到 26 (6) 70 忽略 1

CPU 冗余错误（仅 R/H-
CPU）

2 到 26 (26) 72 忽略 1

MC 插补器 16 到 25 (24) 92 不适用 1
MC 伺服 17 到 26 (26) 91 不适用 1
MC 预伺服 相当于 MC 伺服 67 不适用 1
MC 后伺服 相当于 MC 伺服 95 不适用 1
MC 预插补器 对应于 MC 插补器 68 不适用 1
MC-LookAhead 14 到 16 (15) 97 不适用 1
MC 转换 17 到 25 (25) 98 不适用 1
时间错误 22 80 忽略 1
超出循环监视时间一次 1) STOP
诊断中断 2 到 26 (5) 82 忽略 1
移除/插入模块 2 到 26 (6) 83 忽略 1
机架错误 2 到 26 (6) 86 忽略 1
编程错误（仅限全局错误

处理）

2 到 26 (7) 121 STOP 1

I/O 访问错误（仅限全局

错误处理）

2 到 26 (7) 122 忽略 1

1) 发生循环超时错误时，R/H 系统如何运行？参见《冗余系统 S7-1500R/H 系统手册》。
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事件源与 OB 间的分配  
OB 类型将确定 OB 与事件源间分配的位置：

• 对于硬件中断和等时同步模式中断，将在配置硬件或创建 OB 时进行分配。

• 在将工艺对象添加到“S7-1500 运动控制”之后，STEP 7 便自动将 OB 91/92 分配到 MC 伺
服中断和 MC 插补器中断。

• 对于其它所有的 OB 类型，在创建 OB 时（也可能在组态事件源后）进行分配。

对于硬件中断，可在指令 ATTACH 和 DETACH 的运行期间对之前的分配进行更改。在这种情

况下，只更改实际有效的分配，而不是已组态的分配。所组态的分配将在加载后以及每次启

动后才会有效。

并将忽略未分配 OB 的硬件中断（这是因为这些中断就是按这种方式进行组态或在调用 
DETACH 指令后进行组态）。除了需要在相关事件发生时检查 OB 是否并未分配给一个事件，

而且需要在实际发生了硬件中断时检查。

OB 优先级和运行时特性  
S7-1500 CPU 支持优先级 1（ 低）到 26（ 高）。为 OB 分配其启动事件的优先级。

只按优先级执行 OB：这意味着同时发出多个 OB 请求时，将首先执行优先级 高的 OB。如

果所发生事件的优先级高于当前执行的 OB，则中断此 OB 的执行。优先级相同的事件按发

生的时间顺序进行处理。

CPU 的过载特性 (S7-1500)

CPU 过载特性的原理 
S7-1500 CPU 用户程序的执行顺序基于事件的不同优先级。 事件会触发 OB 的执行，而 OB 
只能按优先级执行。这意味着同时发出多个 OB 请求时，将首先执行优先级 高的 OB。 如
果所发生事件的优先级高于当前执行的 OB，则中断此 OB 的执行。 优先级相同的事件按发

生的时间顺序进行处理。

以下部分我们假设，每个事件源都分配了一个 OB 且这些 OB 具有相同的优先级。 第二个假

设条件只是为了简化情景说明。

当一个事件发生时，将触发相关 OB 的执行。 这意味着事件将优先级进行排序。 根据 OB 优
先级和当前处理器的负载情况，通常在执行 OB 之前会发生一段时间的延时。 因此，在处理

属于先前事件的 OB 前，相同的事件可能会再次或多次发生。 CPU 将按以下方式处理这种情

况： 根据发生的顺序，操作系统将按照它们的优先级对这些事件进行排列。
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如果要控制临时过载，则可以限制与同一源相关的未决事件数量。 当达到一个特定循环中断 
OB 中未决启动事件的 大数目时，将丢弃下一事件。

当同一个源的事件的发生速度大于 CPU 的处理速度时，将会发生过载。

我们将在后继章节中，介绍更多详细信息。

丢弃类似事件或稍后执行

下面提及的“类似事件”是指单个源中的事件，如特定循环中断 OB 中的启动事件。

OB 参数“待排队的事件”(Events to be queued) 用于指定操作系统置于相关队列中将稍后处

理的类似事件的数目。 例如，如果此参数值为 1，则仅临时存储一个事件。

说明

通常后期不再对循环事件在进行处理，这是因为这样可能会导致相同或较低优先级的 OB 发
生过载。 因此，通常会在处理下一个调度的 OB 过程中丢弃类似事件的执行来避免发生过载

情况。 “待排队的事件”(Events to be queued) 的值比较低，可确保减轻过载情况而非加重这

种情况。

例如，如果达到循环中断 OB 的 大启动事件数目，则只对每个额外的启动事件进行计数，

然后将其丢弃。 在 OB 的下一调度执行过程中，可在“event_count”输入参数中（以优化的启

动信息形式）获取已丢弃启动事件的数目。 然后对过载情况作出适当响应。 CPU 之后将丢

失事件的计数器设置为 0。
例如，如果 CPU 丢弃了循环中断 OB 的启动事件，那么之后的行为特性将取决于 OB 参数“报

告事件溢出到诊断缓冲区”(Report event overrun into diagnostic buffer)： 如果选中了该复选

框，CPU 将在诊断缓冲区中对此事件源的过载情况输入事件 DW#16#0002:3507 一次。 与
此事件源相关事件 DW# 16 #0002:3507 的其它诊断缓冲区条目都将禁用，直到后期对该源

的事件进行了处理。

时间错误 OB 请求的阈值机制 
OB 参数“启用时间错误”(Enable time error) 用于指定在达到类似事件的指定过载级别时是

否调用时间错误 OB。
如果调用（选中复选框），则需使用 OB 参数“时间错误的事件阈值”(Event threshold for 
time error) 指定调用时间错误 OB 时队列中类似事件的数量。 例如，如果参数值为 1，则在

诊断缓冲区中输入事件 DW#16#0002:3502 一次，并在发生第二个事件时请求时间错误 OB。 
与此事件源相关事件 DW# 16 #0002:3502 的其它诊断缓冲区条目都将禁用，直到后期对该

源的事件进行了处理。

因此，在发生过载时可选择在尚未达到类似事件限值之前以及在丢弃事件之前编程一个响应。
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下列值范围适用于“时间错误的事件阈值”(Event threshold for time error) 参数。 1 <= “时间

错误的事件阈值” <= “待排队的事件”

硬件中断事件的示例 (S7-1500)
根据硬件中断模块触发的示例来说明 S7-1500 CPU 中面向事件的程序执行的功能原理。

过程事件是由 I/O（例如数字量输入）触发并在 S7-1500 CPU 中启动已分配 OB 调用的事件。 
分配给过程事件的 OB 称为硬件中断 OB。  

步骤

要组态硬件中断，请执行如下操作：

1. 组态带有 CPU 和兼容硬件中断模块的 S7-1500，如 DI 16x24VDC HF。
2. 选择兼容硬件中断的模块并在区域导航中导航至区域“输入 > 通道 0”(Inputs > Channel 0")。
3. 激活选项“启用上升沿检测”(Enable rising edge detection)。
4. 为事件分配一个有具体含义的名称。

5. 必要时，更改此事件的优先级。
在 PLC 变量中（“系统常量”(System constants) 选项卡），将为事件创建数据类型为 
Event_HwInt 的系统常量。

6. 单击“硬件中断”(Hardware interrupt) 下拉列表创建一个新硬件中断 OB。如果硬件中断 OB 已
存在，则可以进行选择。
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7. 单击“添加对象”(Add object) 按钮创建一个新硬件中断 OB。

8. 可以在选择对话框中指定程序编辑器是否应该在打开硬件中断 OB 时立即启动（“添加新对
象并打开”(Add new and open) 选项）。 
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硬件中断 OB 属性

硬件中断 OB 的属性包含每个中断触发事件的启动事件相应信息：
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硬件中断 OB 程序

在用户程序中，可以使用硬件中断 OB 的启动信息来确定和评估硬件中断事件。

参见

为硬件中断 OB 分配参数 (页 1423)
硬件中断 OB (页 1395)
硬件标识符须知 (页 1551)
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设置操作特性 (S7-1500)

CPU 属性 (S7-1500)

CPU 属性概述 (S7-1500)

概述 
下表概要说明了 CPU 属性：

组 特性 说明

常规 项目信息 说明所插入的 CPU 的常规信息。除了插槽号之外，还可以

更改此信息。

目录信息 此 CPU 硬件目录中的只读信息。

标识和维护 用于保存应用特定的信息，例如设备名称和安装位置。

校验和 用于检查 PLC 程序的身份和完整性。

在编译过程中，块文件夹和文本列表中的块将自动标记一

个唯一的校验和。这样，可快速判断 CPU 中当前运行的程

序是否很久以前下载的程序，或者该程序是否发生了变

更。通过指令“GetChecksum”，可在程序运行时读取校验

和。

参见：“基于校验和比较 PLC 程序”
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组 特性 说明

PROFINET 接口 常规 此 PROFINET 接口的名称和注释。名称限制为 110 个字符。

以太网地址 选择 PROFINET 接口是否联网。如果已在项目中创建了子

网，则可从下拉列表中进行选择。如果未创建子网，则可

使用“添加新子网”(Add new subnet) 按钮创建新子网。

IP 协议中提供了有关子网中 IP 地址、子网掩码和 IP 路由

器的使用信息。如果使用 IP 路由器，则需要有关 IP 路由

器的 IP 地址信息。

参见：“为 PROFINET 设备分配地址和名称 (页 3690)”
时间同步 NTP 时间格式的时间同步设置。

NTP（Network Time Protocol，网络时间协议）是用于同

步局域网和全域网中系统时钟的一种通用机制。 
在 NTP 模式下，CPU 的接口按固定时间间隔将时间查询

（以客户机模式）发送到子网 (LAN) 的 NTP 服务器，同

时，必须在此处的参数中设置地址。将根据服务器的响应

计算并同步 可靠、 准确的时间。这种模式的优点是它

能够实现跨子网的时间同步。精确度取决于所使用的 NTP 
服务器的质量。

操作模式 选择将 CPU 作为 IO 控制器或者 IO 设备进行操作，以及所

需设置。 
作为 IO 设备（智能设备），必须分配 IO 控制器并指定 
PROFINET 接口是否由上位 IO 控制器组态，或本地 IO 控
制器是否组态 PROFINET 接口。如果上位 IO 控制器支持优

先启动，则还可为角色 IO 设备启用此功能。如果已将 CPU 
组态为 IO 设备，将显示传输区域的组态表。 
参见：“组态智能设备”

高级选项 以太网接口和端口的名称、注释及其它设置选项。这其中

包括以下设置：

• 接口选项，例如用户程序在发生通信错误时做出的反

应，是否无需可移动介质即可更换设备或自动调试，

IEEE 兼容的 LLDP 模式 (PROFINET V2.3) 的设置，发送

保持连接的滞后时间。 
• 介质冗余设置，例如介质冗余角色（客户端、管理器

（自动）或不参与介质冗余环网的设备），环网端口的

显示以及在发生冗余错误时是否生成诊断中断。“域
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组 特性 说明

设置”(Domain settings) 接口是指向所连接子网的域设

置的链接（MRP 域和同步域）。

• 实时设置，例如“域设置”(Domain settings) 接口的发

送时钟和同步属性，该接口是指向所连接子网的域设

置的链接（MRP 域和同步域）。在同步域中，为等时

同步 I/O 系统设置发送时钟并指定 RT 类别（RT 和 IRT）
以及 IRT 的同步角色。 

• 端口：必要时为端口设置与相邻设备的互连（或者：使

用拓扑视图）。等时同步应用程序 (IRT) 以及自动调试

要求端口互连（选中“设备更换无需可移动介

质”(Device replacement without exchangeable 
medium) 选项）。

如果使用了端口，还可设置端口选项（可禁用未使用

的端口）。端口选项包括连接设置（传输速度/双工）

以及监视和自动协商选项。还可为可访问设备检测的

结束、拓扑检测的结束以及同步域的结束设置边界。 
参见： 
“设置发送时钟 (页 3718)”
互连端口 (页 3717)
设置端口选项 (页 3722)
应了解介质冗余的哪些方面

简介：等时同步实时以太网

启用无需可交换介质的设备更换 (页 3729)
Web 服务器访问 允许访问 Web 服务器功能。

PROFIBUS 接口 常规 PROFIBUS 接口的名称和注释。名称限制为 110 个字符。

PROFIBUS 地址 选择 PROFIBUS 接口是否联网。如果已在项目中创建了子

网，则可从下拉列表中进行选择。如果未创建子网，则可

使用“添加新子网”(Add new subnet) 按钮创建新子网。

将分配 PROFIBUS 地址，并显示 高位地址和传输速度。

操作模式 选择 CPU 操作模式，作为 DP 主站或 DP 从站。可将 DP 主
站分配给以一个 DP 从站，并可在此设置智能从站的通信

参数。

时间同步 时间可以同步。可将时钟源和同步频率设置为默认值。

SYNC/FREEZE DP 主站可向一组 DP 从站发送 SYNC 和/或 FREEZE 控制命

令进行同步。为此，应将 DP 从站分配到 SYNC/FREEZE 组。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1306 编程和操作手册, 11/2022



组 特性 说明

启动 上电后启动 在 POWER OFF/POWER ON 转换后设置启动特性。

参见““STARTUP”操作模式的基本知识 (页 1269)” 
比较预设与实际组态 在 S7-1500 站的实际组态不对应预设组态的情况下指定启

动特性：

• 仅启用兼容的 CPU
• 即使存在差异，也将启动 CPU
使用“仅在兼容时启动 CPU”(Startup CPU only if 
compatible) 设置时，所组态插槽上的模块必须与组态的

模块相匹配。 
兼容性是指与当前的模块的输入和输出数量相匹配，而且

电气和功能特性也相匹配。兼容模块必须能够完全替换已

组态的模块；功能性可以更多，但不能比替换的模块少。

“仅在兼容时启动 CPU”(Startup CPU only if compatible) 的
设置示例：

该 CPU 可使用型号相同但固件版本较低的兼容 CPU 进行

替换。

带有 32 个数字量输入的输入模块可使用带有 16 个数字量

输入的信号模块兼容替换。插入组态的模块或兼容模块

时，CPU 启动。如果插入的模块不兼容，则 CPU 无法启

动。

“即使不兼容也启动 CPU”(Startup CPU even if mismatch) 
的设置示例：

与之前插入一个组态的数字量输入模块不同，此时插槽中

可插入一个模拟量输出模块或不插入任何模块。虽然无法

访问所组态的输入，但 CPU 仍可启动。 
请注意，此时的用户程序无法正常运行，需必须采取相应

措施！

注：对于 S7-1500 模块和 ET 200SP 模块，可为每个插槽

分别组态预设模块和实际模块间的比较。默认设置为“来

自 CPU”（即，CPU 的设置应用于插槽）。对于来自其它 
I/O 系列的 I/O 模块，一般来说都会应用 CPU 设置（无法

更改）。 
组态时间 指定集中式 I/O 和分布式 I/O 必须准备就绪的 大时间段

（默认值：60000 ms）。在 CPU 启动过程中，为 CM 和 CP 
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组 特性 说明

提供电压和通信参数。组态时间限制了一个时间段，在此

期间连接到 CM 或 CP 的 I/O 模块必须做好操作准备。

如果集中式 I/O 和分布式 I/O 在所组态的时间段内没有准

备就绪，则 CPU 的启动特性将取决于“支持的硬件兼容

性”(Supported hardware compatibility) 参数的设置。 
时钟 - 通过背板总线定义时钟同步方式。设置方式取决于 CPU。

• 作为从站：根据其它时钟同步该时钟。

• 作为主站：根据该时钟同步其它时钟。

• 无：不执行同步操作。

可选择同步的时间间隔。

参见“时间功能 (页 1340)” 
循环 大循环时间（循环监视时

间）和 小循环时间

指定 大循环时间（循环监视时间）或固定的 小循环时

间。

如果循环时间超出 大循环时间，则 CPU 将调用组织块 
OB 80 "time error"。如果 OB 80 不存在，则 CPU 将转入 
STOP 模式。 
如果 大循环时间超出了循环时间的 2 倍，即使 OB 80 存
在，CPU 也将切换为 STOP 模式。

超出的原因：

• 通信过程

• 中断事件的累积

• CPU 程序错误。

如果循环时间短于输入的 小循环时间，则 CPU 将处于等

待状态，直至达到 小循环时间为止。如果已下载，在 
CPU 将在附加程序处理时间内对 OB 90（背景 OB）进行

处理。

参见“循环时间和 大循环时间（循环监视时间） 
(页 1315)” 

通信负载 由通信引起的循环负载 将始终延长循环时间的通信过程持续时间控制在特定限值

内。通信过程示例包括：将数据传送到其它 CPU 或下载块

（通过 PC 启动）。

参见“由通信引起的循环负载 (页 1316)” 
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组 特性 说明

系统和时钟存储器 系统存储器位和时钟存储器位 系统存储器功能和时钟存储器功能各设置 1 个字节（按照

指定的频率开关每个位）。

系统存储器位可用于以下查询： 
• 当前循环是否为断电/上电后的第一个循环？

• 上一个循环后，诊断状态是否发生变化？例如，出现

已到达/已离去诊断消息后，相应位在一个周期内的值

为 1。
• 查询“1”（高）

• 查询“0”（低）

时钟存储器位中的值将以指定的时间间隔周期性地更改。

参见“启用系统存储器 (页 1342)” 
参见“使用时钟存储器 (页 1343)” 

SIMATIC 存储卡 - 启用 SIMATIC 存储卡使用寿命诊断功能。

系统诊断 常规

 
系统诊断就是记录、评估和报告自动化系统内的错误。

错误示例：

• CPU 程序错误

• 模块故障

• 传感器和执行器断路

默认报警文本用于确定系统诊断。必要时，可更改现有的

报警文本，并增添新文本。该设置与项目一同保存，且仅

在编译硬件配置后并将下载到相关组件后才有效。对于 
S7-1500，系统诊断自动激活（无法禁用）。 

PLC 报警 常规

PLC 中的中央报警管理

激活 CPU 中的中央报警管理。报警在 CPU 中完成设置并

发送到 HMI 设备中。优势：报警文本无需下载到 HMI 设
备中。

参见：“CPU 中的中央报警管理 (页 1326)”
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组 特性 说明

Web 服务器 常规 激活并组态 Web 服务器的功能。

参见“AUTOHOTSPOT” 
自动更新 定期将带有当前 CPU 数据的请求的 Web 页面发送到 Web 

浏览器。在“更新的时间间隔”(Update interval) 中输入时

间长度。只有在启用 Web 服务器时才能激活自动更新。

参见“AUTOHOTSPOT” 
用户管理 在此处输入用户名称及其访问权限。

• Everyone：使用下拉列表分配访问权限的预定义用

户。用户“Everyone”是指无需密码登录即可进行 Web 
访问的用户。

• User#：可编辑的用户名，用户可指定其访问权限和密

码。在“Everyone”下的某行中进行单击，将显示一个可

更改的预设名称。

通过下拉列表可为每个用户分配不同的访问权限。

具有互相连接的访问权限。示例：激活访问权限“执行固

件更新”时，系统将自动激活访问权限“更改操作模式”

和“... 查询诊断”。需要具有这两项权限才能从 Web 服务

器执行固件更新。

参见“AUTOHOTSPOT” 
安全性 允许使用证书对服务器进行身份验证。

监控表 用于创建监控表，并定义对这些表格的访问。

用户自定义网页 可通过 Web 浏览器访问任何设计的 CPU Web 页面。

参见“AUTOHOTSPOT” 
入口页面 用于选择入口页面。

接口总览 使用表格表示该设备中具有 Web 服务器功能的所有模块

及其以太网接口。

在此处可以通过设备（CPU、CP、CM）的每个以太网接口

的各个界面允许或拒绝访问 Web 服务器。 
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组 特性 说明

显示屏 常规 待机模式下，显示屏保持为黑屏；按下某个显示屏按键

时，立即重新激活。在显示屏的显示菜单中，还可更改待

机模式。

在节能模式下，显示屏将以低亮度显示信息。按下任意显

示屏按键时，节能模式立即结束。在显示屏的显示菜单

中，还可更改节能模式。

显示语言：在使用设定的标准语言装载硬件配置后语言立

即更改。还可在显示屏的显示菜单中更改语言。

自动更新 输入显示更新的时间间隔。

密码 设置为可通过 CPU 显示屏启用或禁用写保护。如果已启用

了写保护，则还可启用显示屏保护。之后，系统将使用可

组态的密码对显示屏进行保护。可以设置显示屏上输入密

码后多久将自动注销。

监控表 已组态的监控表可供选择。在操作过程中，可在显示屏上

使用选择的监控表。 
用户自定义徽标 可选择一个用户自定义徽标并将其与硬件配置一起装载到 

CPU。
多语言 - 如果要在 Web 服务器/CPU 显示屏上使用翻译的项目文本

时，则必须将项目语言指定为 Web 服务器/CPU 显示屏的

语言（语言数量取决于 CPU）。为此，可以设置访问 Web 
服务器或 CPU 显示屏中显示的项目语言。 
示例：例如，在下拉列表中选择，将项目语言“德语（卢

森堡）”指定为 Web 服务器/CPU 的显示语言“德语”。

在项目树的“语言与资源 > 项目语言”(Languages & 
resources > Project languages) 中，启用该项目语言，之

后即可从下拉列表中选择。

参见：多语言 (页 1319)
时间 当地时间和夏令时 选择 CPU 的运行时区并设置标准/夏令时。

参见： 
“确定和设置 CPU 中的时间 (页 4232)”
“设置和读取日时钟 (页 1340)”
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组 特性 说明

保护与安全 保护 PLC 组态数据 在此组态对机密 PLC 组态数据的保护。

参见“保护机密的组态数据 (页 386)”
访问等级 设置 CPU 的读/写保护和访问密码。

参见“应了解的访问级别知识 (页 1346)” 
参见“组态访问级别 (页 1351)” 

验证外部访问 该设置定义了外部访问（如，HMI 设备）时是否进行验

证，以及如何进行验证。对于验证访问，则 CPU 将检查名

称/路径（DB 内）以及 CPU 和 HMI 变量相关联的数据类型

是否匹配。对于未验证访问，CPU 仅检查数据类型是否匹

配。

参见“验证外部访问 (页 1353)”
连接机制 通过 PUT/GET 通信或 PG/PC 和 HMI 间安全通信启用访问。

为了实现 PG/PC 和 HMI 间安全通信，可以在此处选择通信

证书。

参见“通信服务限制 (页 1355)”
参见“有关保护机密 PLC 组态数据的实用信息 (页 388)”

证书管理器 启用证书管理器的全局安全设置并管理该设备的证书。

安全事件 启用安全事件的组报警并指定一个监视时间（间隔）。

参见：“汇总安全事件 (页 1356)”
OPC UA 常规 显示 OPC UA 应用的名称，并用于此 CPU 上的 OPC UA 服

务器。

服务器 启用并组态 OPC UA 服务器。除了端口号分配、发送时间

间隔和采样时间间隔之类的常规设置外，还可组态安全设

置，并将 OPC UA 地址空间中可用的 PLC/DB 变量导出为 
XML 文件。

可选择以下安全设置选项：

• 安全通道：选择使用全局安全设置，或功能受限的 CPU 
特定本地证书管理器。在此，可创建或选择服务器证

书、选择相应的安全策略并管理可信客户端列表。

• 用户认证：创建或选择新用户并指定认证方式。

客户端 为该 CPU 启用 OPC UA 客户端。
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组 特性 说明

系统电源 常规 指定接通 CPU 的电源。该 CPU 电源因而进入供电/功耗正

比状态。

功率段概况 在电源段概况中，CPU 和电源模块提供的电量将与信号模

块所需的电量进行比较。如果供电/功耗比为负，则将在表

格中指示电量需求大于 CPU 和电源模块提供的电量。

高级组态

 
 

DNS 组态 DNS 服务器地址的组态。

如果要通过主机名 (FQDN) 访问 CPU 或通信伙伴，则可能

需要 DNS 服务器。

参见“DNS 组态 (页 3949)”
IP 转发 为该 CPU 的所有 PROFINET 接口启用 IPv4 转发。

如果激活 IP 转发，则 CPU 在接收到目标地址与自身 IP 地
址不匹配的 IP 数据包时，可以通过另一个 PROFINET 接口

将接收到的 IP 数据包转发到连接的另一个 IP 子网。

参见：IP 转发 (页 92)
通过通信模块访问 PLC 分配合适的通信模块，以激活虚拟接口 W1（z.B. CP 

1543-1 固件版本 V2.2 或更高版本）。虚拟接口 W1 可通

过 CP 访问 CPU 的基于 IP 的应用程序。

访问激活时，通信模块中的防火墙设置不会自动改变。这

意味着如果防火墙已打开，则需要在通信模块的防火墙设

置中启用虚拟接口 W1。
参见“基于 IP 的应用程序的虚拟接口 (页 99)”

组态控制 启用组态控制。在一定的限制条件下，在用户程序中启用

组态更改。

参见：组态控制 (页 1679)
等时同步模式 在此，您可以为所有插入的模块集中组态等时同步模式。

您可以在详细概览中打开或关闭各个模块的等时同步模式。

不支持可组态等时同步模式的模块在概览中以灰色显示。

参见“为 S7-1500 中的集中式 I/O 组态等时同步模式 
(页 1379)”

连接资源 - 显示 CPU 连接中的预留资源与动态资源概览。当前所用资

源还将显示在在线视图中。

参见“连接资源和通信类型 (页 209)” 
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组 特性 说明

地址总览 - CPU 中集成输入/输出和插入模块所用的所有地址一览表。

模块未使用的地址将显示为空。 
该视图可按照以下信息进行过滤 
• 输入地址

• 输出地址

• 地址间隙

运行系统许可证 要求使用 RT 许可证的 CPU 应
用，如 OPC UA、ProDiag、
Energy Suite

在此，应根据具体的 CPU 应用，选择需使用的许可证数

量。

在执行应用之前，需购买相应的许可证。 
例外：在 PLCSim Advanced 的仿真系统中使用这些 CPU 
应用时，无需购买许可证。此时，只需简单选择所需的许

可证数量即可。

许可证选择的示例：设置 ProDiag 许可证

参见

硬件标识符须知 (页 1551)
分配设备名称和 IP 地址 (页 3692)
显示器的 CPU 设置 (页 1314)
带有多个 PROFINET 接口的 CPU 的规则 (页 1327)
IEEE 兼容的 LLDP  (页 1331)

显示器的 CPU 设置 (S7-1500)
S7-1500 CPU 的显示器上带有操作员控制按钮。 可通过显示器读取所组态模块的状态信息

进行诊断，也可以修改 CPU 的一些设置。   

示例： 在显示器上设置 IP 地址和 PROFINET 设备名称    
如果要在显示器上指定 IP 地址参数（IP 地址、子网掩码和路由器设置），则必须在 CPU 的 
PROFINET 接口的相关项目中选择下列选项：  
• 在设备中设置 IP 地址
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这同样适用于 PROFINET 设备名称： 如果要在显示器上指定 PROFINET 设备名称，那么必须

在 CPU 的 PROFINET 接口的相关项目中选择下列选项：  
• 在设备上设置 PROFINET 设备名称

循环时间和 大循环时间（循环监视时间） (S7-1500)

功能       
循环时间是指操作系统执行循环程序以及中断此循环的所有程序段所需的时间。程序执行会

被以下事件中断： 
• 时间错误和 2 次 大循环时间错误

• 系统活动，如过程映像更新

因此，每个循环的循环时间 (Tcyc) 均不相同。 
下图显示了 S7-1500 CPU 不同循环时间 (TZ1 ≠ TZ2) 的示例：

在当前循环中，将由一个时间错误（如，OB 80）中断该循环 OB（如 OB 1）。执行了该循环 
OB 后，将执行下一个循环 OB 201。 

大循环时间（循环监视时间）   
操作系统监视循环程序的执行时间是否超过一个可组态的上限时间（称为 大循环时间）。

通过调用 RE_TRIGR 指令，可在程序的任何位置重新启动该时间监视功能。
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如果循环程序超过 大循环时间，则操作系统将尝试启动时间错误 OB (OB 80)。如果该 OB 
不存在，则 CPU 将切换为 STOP 模式。

除了监视运行时间是否超过 大循环时间之外，还需要保证满足 小循环时间。为此，操作

系统会延时新循环的启动，直到达到了 小循环时间。在此等待时间内，将处理新的事件和

操作系统服务。

如果在某些情况下（例如处理时间错误 OB 时）再次超过 大循环时间（2 次 大循环时间

错误），CPU 将切换为 STOP 模式。

由通信引起的循环负载 (S7-1500)

功能       
CPU 的循环时间会因通信过程而延长。这些通信过程包括： 
• 将数据传送到另一个 CPU
• 由编程设备启动的块装载

• 某些运动控制功能（调试工艺对象、重新启动工艺对象和插补凸轮盘）

除通信过程外，测试功能也可延长循环时间。 
可使用 CPU 参数“通信产生的循环负载”(Cycle load due to communication) 控制通信过程

的持续时间。 

该参数的工作原理

使用“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 参数，可输入 CPU 总处

理能力中可用于通信过程的百分比。 
当通信不需要这部分处理能力时，它可用于程序执行。

说明

小循环时间具有哪些影响？

如果指定了 小循环时间且用户程序无需使用该时间，则剩余时间可再次用于通信进程。这

样，通信进程占用的 CPU 处理能力百分百值将大于 CPU 参数“因通信导致的循环负载”(Cycle 
load due to communication) 中指定的值。
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以下内容适用于启动和处理 OB，具体取决于各自的优先级等级：

• 启动优先级等级低于 15 的 OB 时，启动可能会因通信而延迟并在处理时中断。 
• 启动优先级等级为 15 的 OB 时，启动可能会因通信而延迟但不会在执行时中断。 
• 启动优先级等级高于 15 的 OB 时，启动不可能因通信而延迟且无法在执行时中断。 
通过为事件或 OB 分配优先级，可通过通信影响 OB 的可能延迟和中断性能。这也会影响 OB 
调用的块。如果为了将周期时间降至 低而采用这种方式将程序段设置为不可中断，则会导

致 STEP 7 的在线功能发生延时！

对实际循环时间的影响

“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 参数可用于按某个因子延长循

环组织块（如 OB 1）的循环时间，该因子的计算公式如下：

以上公式不考虑异步事件（如硬件中断或循环中断）对循环时间的影响。 
如果循环时间因通信过程而被延长，则在循环组织块的循环时间内可能会发生更多异步事件。

这会进一步地延长周期。延长量取决于所发生的事件数量以及处理这些事件所需的时间。

示例 1 – 无附加异步事件：

如果将“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 参数设置为 50%，则会

导致循环组织块的循环时间按因子 2 增加。

示例 2 - 附加异步事件：

纯循环时间为 500 ms 时，假定 CPU 始终有足够的通信作业要处理，则 50% 的通信负载可

使实际循环时间高达 1000 ms。 

如果在 500 ms 的纯循环时间中，每隔 100 ms 执行一次处理时间为 20 ms 的周期性中断（优

先级等级低于 15），则在没有通信负载时该循环时间将使循环延长共 5*20 ms = 100 ms，
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即实际的循环时间 初为 600 ms。但是，通过在处理的循环中断上延长循环时间，可以执

行额外的循环中断，循环中断的处理进一步延长了循环时间。循环内包含两个额外执行的循

环中断时，得到的循环时间为 640 ms。

当通信负载为 50% 时，通信将延长循环程序和循环中断的时间，并会基于延长时间执行进

一步的循环中断，因此，在纯循环时间为 500 ms 时产生的循环时间为 1680 ms，基于循环

中断执行时，为每 100 ms 各增加 20 ms 的纯处理时间。该值的计算方式如下：

• 通信负载为 50% 时的 OB1 处理时间 (500 ms) = 1000 ms
• 通信负载为 50% 时的单 OB30 循环中断 (20 ms) = 40 ms
由于每 100 ms 处理一次 40 ms 的 OB30 循环中断（通信负载为 50%），对于 OB1 每 100 ms 
的处理时间为 60 ms，但其中 30 ms 用于通信，因此，在 100 ms 的时间片中，只保留 30 ms 
用于纯 OB1 处理：

• 在 100 ms 时间片中，OB1 用于通信部分处理的可用时间 = 60 ms
• OB1 处理所需的时间片数 = 1000 ms / 60 ms = 16.666
通信负载为 50% 时，处理 OB1 需要 16 个完整的时间片，每个时间片为 100 ms（总时间 
1600 ms，其中 16 * 60 ms = 960 ms 用于 OB1 通信处理）。OB1 处理通信时，仍需要其余 
40 ms 时间，但新启动的全新时间片以另一 OB30 调用开始（通信共享 = 40 ms）。OB30 总
计调用了 17 次 (17 * 40 ms = 680 ms)，产生的总循环时间为 1680 ms（包含总 OB1 处理

时间）。
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此示例说了在用户程序中存在大量异步事件负载的情况下，由于通信负载而导致的循环时间

延长值也可能远高于上述公式中指定的值。

说明

请注意以下说明：

• 请检查在系统运行期间更改“由通信引起的循环负载”(Cycle load due to communication) 参
数的值所产生的影响。

• 将周期时间设置为 小值时需考虑通信负载情况，否则会发生时间错误。

建议

• 请仅在 CPU 主要用于通信且用户程序对时间要求不是很严格时，才增加该数值。

• 在所有其它情况下，只应当减小该值。

• 如果不希望中断 OB 因通信而中断，则必须将这些中断 OB 的优先级设置为高于 15。

多语言 (S7-1500)
组态 CPU 时，可设置不同类别的文本，例如： 
• 对象名称（块名称、模块名称、变量名称等）

• 注释（块、程序段、监控表等）

• 报警文本和诊断文本

这些文本由系统创建（如，诊断缓冲区文本）或在组态过程中创建（如，报警文本）。

根据所用的特定元素，这些文本信息可以为同一种语言，也可翻译为其它语言显示在多语言

项目中。在项目树中，可对所有语言的项目文本进行管理维护：“语言和资源 > 项目文

本”(Languages & Resources > Project texts)。 
组态过程中产生的文本可加载到 CPU 中。因资源限制（如装载存储器大小），只能加载有

限数量的语言。

下文介绍了 CPU 中多语言文本的用法，如应加载哪些文本以及如何确定将何种语言加载到 
CPU 中。 
在此，还将介绍 CPU 属性（多语言）中的语言分配对项目文本的影响，以及这些设置如何

影响项目运行。  
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使用多语言项目文本

项目的创建者可使用自己的母语创建诸如注释和报警等文本信息。对于原设备制造商（OEM 
客户），这些文本信息可翻译为 OEM 客户指定的语言（如，英语）和 终用户使用的语言。

CPU 中 多可加载三种语言。

这样的优势在于，即使 PG/PC 上未安装 STEP 7 项目，诸如注释和报警消息等相关文本也可

以用户自己的母语显示。将这些设备加载为新站时，也会同时加载这些语言并在项目中进行

分析，根据现场要求进行相应调整。

另一大优势在于，即使未安装 STEP 7，操作员也查看某些多语言文本。 
凭借 Web 服务器或 CPU 显示屏上的语言选择功能，可以以设定语言显示与模块状态相关的

文本信息，如报警消息、诊断缓冲区条目和状态信息等等。 
在 HMI 设备上，也可显示多语言文本。在图形或代码查看器中，可根据加载的语言显示变

量注释和步注释信息。 

要求

• 要分配的项目语言必须已激活。 
• 项目中必须包含相应的文本（译文）。 

项目语言选择位于项目树的“语言和资源”(Languages & Resources) 下。

设置 CPU 显示屏和 Web 服务器的语言       
多语言设置位于 CPU 的参数中，可进行以下设置：

• 将何种项目语言指定为 CPU 显示屏/Web 服务器的语言

• 将何种项目语言加载到 CPU 中 
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请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中选定 CPU，然后浏览到“多语言”(Multiple languages) 区域（“属性 > 常规 > 多
语言”(Properties > General > Multiple languages)）。
该区域包含一个表格，可进行语言分配：可选择的项目语言位于表格的左侧栏位中。在右侧
的栏位中，列出了所有可选作 CPU 显示屏或 Web 服务器的语言。

2. 将某种项目语言指定为 CPU 显示屏/Web 服务器的语言。
进行语言分配后，如果 CPU 中指定的语言不存在，系统将使用当前的项目语言显示（作为替
代语言）。
请注意，这些语言设置仅与组态中加载的文本信息有关。Web 服务器和 CPU 显示屏可有设置
数量更多的界面语言，因此可以设置的其他语言在 Web 浏览器或 CPU 显示屏上显示静态文
本。  

说明

可加载的语言数量取决于所用的 CPU 型号。例如，如果支持两种语言，则需在“CPU 显示

屏/Web 服务器的语言”(Languages of the CPU display/Web server) 列，将相应的项目语言

指定为母语。在其它行中，在 CPU 显示屏/Web 服务器的语言中指定相同的替代语言。 

示例

STEP 7 (PG) 中的当前支持项目语言：英语、法语、德语、意大利语。

由于在 CPU 参数的“多语言支持”区域中进行了相应的语言分配，因此在下一次加载过程

中将加载以下项目语言。 
德语、英语。 
如果显示语言为德语，则项目语言将自动设置为德语；如果显示语言为其它欧洲语言，则项

目语言将显示为英语。

其它显示语言中未指定任何语言。 
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在显示屏中，只能选择显示语；由于语言分配基于组态，因此系统自动将指定的项目语言设

置为显示语言： 
• 如果选择“英语”作为显示语言，则系统将设置项目语言“英语”。

• 如果选择“法语”作为显示语言，则系统仍将设置项目语言“英语”。

• 如果选择将“中文”作为显示语言，则不会显示任何项目文本。 

根据选定的语言，将加载哪些项目文本？

以下选定语言的文本信息将与项目数据一同加载到 CPU 中，并显示在 Web 服务器/CPU 显示

屏中：

• 诊断缓冲区文本（不能更改）

• 模块状态的状态文本（不能更改）

• 报警文本和相应的文本列表

• GRAPH 和 PLC 代码查看器中的变量注释和步注释

• 监控表中的注释 
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以下选定语言的文本信息将与项目语言一同加载到 CPU 中，并不会显示在 Web 服务器/CPU 
显示屏中：

• 变量表中的注释（变量和常量）

• 全局数据块中的注释

• FB、FC、DB 和 UDT 块接口中的元素注释

• 以 LAD、FBD 或 STL 语言编写的块程序段标题

• 块注释

• 程序段注释

• LAD 和 FBD 语句的注释 
下图再次说明了多语言项目文本和 SIMATIC 存储卡中所需空间的关系。 

特殊注意事项：模块注释

模块注释只能以语言加载。 
以下说明适用于模块注释的加载： 
• 要求：在项目设置（选项 > 设置“硬件配置”(Options > Settings "Hardware 

configuration" area) 区域）中，必须启用选项“下载模块注释”(Download module 
comment)（系统默认）。

• 模块注释将按照语言设置中的编辑语言进行加载。在“语言和资源 > 项目语

言”(Languages & Resources > Project languages ) 中，可对这些语言进行编辑。

特殊注意事项：诊断缓冲区文本和模块状态的状态文本

STEP 7 中在“语言和资源”(languages & resources) 中选作项目语言的所有语言，不能用作

为诊断缓冲区条目预定义的语言。通过指定项目语言和 Web 服务器/CPU 显示屏的语言，系

统会将“ 接近”的语言加载到 CPU 中。
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示例：本示例中的文本为德语，且只设置一种德语变体。如果将德语（卢森堡）或德语（奥

地利）选作为项目语言，系统将始终加载语言“德语”。

添加或删除语言并加载到 CPU 后的影响

如果更改 CPU 显示屏/Web 服务器的项目语言数量，则必须在 STOP 模式进行加载。 
此时，STEP 7 将执行一次完整的加载过程（硬件和软件）。

无论选择加载何种对象，以上要求均适用：加载块（通常在 RUN 模型下进行）时，仍需要将 
CPU 切换为 STOP 模式，无论 CPU 显示屏/Web 服务器语言的数量自上一次加载后是否发生

了变更。 
即使重新取消选择添加的项目语言，也需要将 CPU 转至 STOP 模式后才能进行加载。仅当使用

“编辑”(Edit) 菜单中的“撤消”(Undo) 命令取消选择某种添加的项目语言且未对系统造成任

何影响，才能在 RUN 模式下加载 CPU；否则需要将 CPU 转入 STOP 模式。

原则上，可参照以下说明：

每次加载前，STEP 7 都会检查 CPU 显示屏/Web 服务器语言的数量是否发生变更。如果该数

量发生变化（上一次加载操作后增加或减少了语言选择），则需将 CPU 转入 STOP 模式。

加载设备作为新站（硬件和软件）时的特性

如果已经与设备建立了在线连接并将该设备（CPU 和所有分配的模块）加载到项目中，则以

下规则适用：

• 系统将项目中的项目语言；即，如果设备上包含有其它项目语言，则在加载后，这些项

目语言也将包含在项目中（在项目树中启用“语言和资源”(Languages & Resources)）。

加载后，系统也会比较“离线和在线文本”；即，比较项目中文本的版本与设备中的版

本信息。

• 加载操作不会影响项目中已存在的项目语言，也不会删除任何项目语言。

• 加载完成后，项目中的“CPU/Web 服务器项目语言”（多语言）分配与 CPU 中加载的语言

分配相匹配。重新加载该设备时，将加载 CPU 上存在的相同语言。
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从设备加载时的特性（软件）

如果在项目中从 CPU 上加载软件（如，各种单独的块或者整个程序），则以下规则将适用：

• 系统将项目中的项目语言；即，如果设备上包含有其它项目语言，则在加载后，这些项

目语言也将包含在项目中（在项目树中启用“语言和资源”(Languages & Resources)）。

加载后，系统也会比较所加载组件的“离线和在线文本”；即，比较项目中文本的版本

与设备中的版本信息。

• 项目中，“项目语言 - CPU 显示屏/Web 服务器语言”（多语言）的分配仍然保留；即，即

使所加载的块中使用了新的项目语言，这些分配仍保存不变。

请注意，此时（只能在线访问 CPU 中的新语言），如果再次将新语言加载到 CPU 中，则

需要调整 CPU 属性下“多语言支持”(Multilingual support) 中的设置。

• 在以下情形下，从设备加载时可能存在删除项目中现有翻译的风险：

– 离线存在的语言（如，项目中块内语言） 
– 该语言不能在线存在。 

此时，从设备加载时可能会导致在线存在的语言丢失。

• 团队式工程组态在主项目中，只需更改多语言设置即可。

团队式工程组态（联合调试）的特性

进行联合调试时，可通过同步对话框识别缺失的翻译。 

在线/离线比较过程中识别缺失的语言

在在线/离线比较（比较编辑器）中，可识别当前项目语言中以下对象的不同之处：

• 块

• 变量表

在比较编辑器中，不会区分当前项目语言中报警和文本列表的不同之处。

如果在比较过程中包括专有知识保护块：比较过程中，这些块无需输入密码。

比较过程中将比较以下对象：

• 在线：CPU 中实际存在的语言。

• 离线：在“多语言支持”(Multilingual support) 区域，表格“所分配的项目语言”(Assigned 
project languages) 中选择的语言，这些语言在加载到 CPU 时会一同加载。但这些语言并

非实际存在块所用的注释语言。

在离线/离线比较过程中，会对激活的项目语言进行比较。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1325



参见

CPU 属性概述 (页 1304)

CPU 中的中央报警管理 (S7-1500)
固件版本为 V2.0 或更高版本的 S7-1500 CPU 支持中央报警管理。 
CPU 参数“PLC 中的中央报警管理”(Central alarm management in the PLC) 位于“PLC 报警 > 常
规”(PLC alarms > General) 下方。

默认值：中央报警管理功能启用。

CPU 参数“中央报警管理”(Central alarm management) 的作用

启用中央报警管理功能后，CPU 将完整的报警文本（可能包含多个文本列表条目）传送到 
HMI 设备中。CPU 对完整报警文本进行编译。出现未决的报警触发事件时，CPU 立即将完整

的报警文本及相关值（如果有）一同通过当前的 HMI 连接发送到 HMI 设备中。

启用中央报警管理功能后，无需下载所连 HMI 设备的文本。

如果未启用中央报警管理功能，则必须通过工程组态系统 (WinCC) 将文本下载到 HMI 设备中，

这样才能在运行过程中显示报警文本。出现未决的报警触发事件时，CPU 只需要向 HMI 设
备发送基本信息（如，报警 ID、报警类型和相关值）。HMI 设备用于进行报警管理：通过

已下载并传送的数据编译和准备完整的报警文本。执行该任务时，不占 CPU 的使用量。 
对消息文本进行更改时，需要重新下载至连接的 HM 设备。

中央报警管理的规则和说明

• 所需的 HMI Runtime 版本 V14 或更高版本

• 所需的 CPU：固件版本为 2.0 的 S7-1500（还可以是 S7-1500SP CPU、S7-1500Pro CPU 
和 S7-1500 软件控制器）。

• 中央报警管理中支持的报警：控制器报警（系统诊断、过程诊断、程序报警）。

• 必须已在 HMI 设备的运行系统设置（“报警”(Alarms) 区域的“控制报警”(Control alarms) 
部分）激活了“自动更新”(Automatic update)。 

• 修改已加载到 CPU 中的文本，不会影响已传送给 HMI 设备的报警文本。仅当发生新的触

发事件时，才会显示更新后的报警文本。
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• 以下规则适用于报警视图中显示的报警或 HMI 设备报警缓冲区中显示的报警：

– 必须将在 HMI 设备上显示报警时所采用的语言下载至 CPU（ 多支持 3 种语言，请参

见多语言 (页 1319)）。 
– HMI 设备中显示的语言必须为 CPU 中已加载的语言。否则，HMI 设备只会在运行期间

指示报警文本丢失。加载的语言超过三种时，必须将相应的文本信息加载到 HMI 设备中

（不支持中央报警管理功能）。

– 消息文本仅在消息到达时才进行编译。当消息离开时，该编译不会更新，即使该消息

文本的部分内容（伴随值）在此期间发生变更。如果 HMI 设备是一个安装有 WinCC 
RT Advanced/RT Professional 的精智面板/设备，而且离去的文本也需进行文本更新，

则使用以下选项：

在 HMI 设备的运行系统设置中，禁用自动更新。此时，HMI 设备将更新到达和离去的

消息。

此方式不适用于安装有 WinCC RT Unified 的 HMI 设备。 
• 以下规则适用于报警归档中的报警显示：

– 报警归档中只能包含一种语言的报警。组态 HMI 设备时，可在“归档 > 常规 > 归档语

言”(Archives > General > Archive language) 中设置该语言。归档语言还必须是已下载

至 CPU 的语言之一。

说明

故障显示

发生故障时，将显示以下文本信息：#TextlistID, TextID（如，#123, 456）
示例：在所用的文本列表中忘记了一个条目 (Range)。第一个数字是该文本列表的 ID（系统

默认该列灰显）。第二个数字将显示缺失的条目值。文本列表 ID 为 123，值 为 456。
如果定义了不带文本的 Range，则不会生成故障。

参见

CPU 属性概述 (页 1304)

带有多个 PROFINET 接口的 CPU (S7-1500)

带有多个 PROFINET 接口的 CPU 的规则 (S7-1500)
S7-1500 系列的 CPU 有两个或三个 PROFINET 接口，例如 CPU 1516-3 PN/DP。        
例如，一个 PROFINET 接口可用于 PROFINET IO 通信，而另一个则用于与上位网络（骨干网、

路由器或 Internet）进行通信或与其它机器/自动化单元进行通信。

请注意，某些设置只能在接口 X1 中进行更改，在其它接口（例如 X2）中则只能进行读取，

如下所述。
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带有多个 PN IO 接口的 CPU（固件版本为 V2.0 或更高版本）

对于固件版本为 V2.0 或更高版本的 CPU 1515，其中央处理器带有两个 PROFINET IO 接口：

• 用户可使用两个单独的 PROFINET IO 系统，每个 PN IO 接口都支持 IO 控制器功能。

• PROFINET 接口 X1 支持实时级 IRT 和 RT；PROFINET 接口 X2 支持 RT。
• 两个 PROFINET 接口都支持智能设备功能。

• 与第一个 PROFINET 接口 (X1) 相比，第二个或第三个 PROFINET 接口存在限制： 
– 不能建立冗余环网结构

– 不支持 IRT（可在 PROFINET 接口 X2 上进行 RT 通信，但可选的发送时钟和可连接的 IO 
设备数量受到限制）

有关各接口的性能特性的详细信息，请参见各 CPU 的相应手册。

在以下章节中，将介绍两个 CPU 如何通过 PROFINET 接口 X1 连接设备网络。设备网络同样

支持等时同步实时 (IRT) 通信。 
为了进行协同操作，每个 PROFINET X2 接口都将连接到一个与本地设备网络分隔的工厂网

络：通过智能设备功能，可将多个“Sub_Machines”连接到一个“Main_Machine”中。

① 工厂网络

② 该 CPU 同时是工厂网络（接口 X2）和设备网络（接口 X1）中的 IO 控制器。设备网

络支持 IRT。
③ 该 CPU 同时是工厂网络（接口 X2）和设备网络（接口 X1）中的智能设备。

④ 设备网络
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规则 
以下情况适用于带有多个 PROFINET 接口的 S7-1500 CPU：
• 对于带多个 PROFINET 接口且固件版本为 V2.0 或更高版本的 CPU，第二个 PROFINET 接口 

(X2) 也支持实时类别 RT 的 IO 功能，即，可用作 IO 控制器和 IO 设备。 
此外，第二个接口和其它所有 PROFINET 接口（如，X2）均支持 HMI 通信，可与组态系

统、上位网络（骨干网络、路由器、Internet）以及其它设备或自动化单元进行数据通信。

此外，还支持以下功能：通过 LLDP 协议发送拓扑结构、管理 LLDP MIB、应答和管理 
SNMP 请求、支持“可访问设备”(Accessible devices) 功能（DCP 协议）。

• 以下内容适用于固件版本低于 V2.0 的 CPU：第二个或所有其它 PROFINET 接口（例如，

X2）不支持任何 IO 功能，即，不可用作 IO 控制器/IO 设备。支持 HMI 通信，并支持与

组态系统、上位网络（主干网络、路由器、Internet）或其它机器/自动化单元进行通信。

此外，还支持以下功能：通过 LLDP 协议发送拓扑结构、管理 LLDP MIB、应答和管理 
SNMP 请求、支持“可访问设备”(Accessible devices) 功能（DCP 协议）。

• 所有接口的 IP 子网必须不同。即，所有接口 IP 地址中的子网部分必须不同。 
仅当接口处于不同的 IP 子网时才能获得跨多个 PROFINET 接口的通信优势。

在 IP 寻址过程中组态的子网掩码可共同确定两个接口的 IP 子网是否相同。

在 CPU 寻址某个以太网站时，其将基于 RFC 4632 中的规则，确定通过哪个接口发送或

接收各数据包。 
示例：两 IP 地址位于不同子网中

– 两接口的子网掩码：255.255.255.0
– 第一个接口的 IP 地址：192.168.0.10
– 第二个接口的 IP 地址：192.168.1.10
反面示例：两 IP 地址位于同一子网中

– 两接口的子网掩码：255.255.0.0
– 第一个接口的 IP 地址：192.168.0.10
– 第二个接口的 IP 地址：192.168.1.10

• 各接口可连接到同一个物理网络（带有两个逻辑子网的物理网络，即两个 IPv4 网络）中。

• 每次只能激活一个路由器。路由器的 IP 地址必须位于路由器组态中的 PROFINET 接口的 IP 
子网中。

• 在自动分配设备名称时，将使用该接口的名称和设备 (CPU) 的名称。示例：

plc_1.profinet interface_1
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• 时间同步：只能在 PROFINET 接口 X1 上激活同步操作以及 NTP 服务器的设置。此设置适

用于接口 X2 和附加接口（只读）。

• 保持激活的选项：激活高级选项“发送连接保持 ...”(Send keepalives for connections ...) 
时的要求，同样适用于时间同步：只能在接口 X1 上激活，而在接口 X2 和附加接口上为

只读。

转至在线

如果要使用安装有 STEP 7 的 PG/PC 在线访问带有两个或三个 PROFINET 接口的 CPU，则将

在后台运行以下操作：

• 在建立在线连接时，STEP 7 将检查与 S7 子网连接的某一个 PROFINET 接口是否与 IP 地址

（PG/PC 在线访问的 IP 地址）位于同一个 IP 子网，然后将使用该 IP 地址/PROFINET 接口

转至在线模式。

• 如果这两个 PROFINET 不在同一个 IP 子网中，STEP 7 将通过路由器组态在的 PROFINET 接
口转至在线模式。

• 如果无法满足以上要求，则 STEP 7 将提示用户更改 PG/PC 接口的 IP 子网地址，确保编程

器在同一个 IP 子网内。

参见

IP 转发 (页 92)
基于 IP 的应用程序的虚拟接口 (页 99)

限制传入网络中的数据量 (S7-1500)

限制 PROFINET 接口传入网络的数据量

“限制传入网络的数据量”(Limit data infeed into the network) 功能，用于设置通过接口传入

网络中标准以太网通信的网络负载 大值。该功能并不适用于实时循环通信 (RT/IRT)。
在线形拓扑结构中，标准以太网通信可能很快就会到达网络负载的临界值。线形拓扑结构中

的设备应支持“限制传入网络的数据量”功能。

向网络中传入大量“标准以太网通信”数据的设备，不应连接到线形拓扑结构中，而应直接

安装在交换机的后面。

通过该接口，可启用或禁用“限制传入网络”(Limit data infeed into the network) 功能。如

果将 S7-1500 CPU 的 X1 接口用作 IO 控制器或智能设备，通常需启用“限制传入网络的数

据量”(Limit data infeed into the network) 功能。如果未将 S7-1500 CPU 的 X1 接口用作 IO 控

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1330 编程和操作手册, 11/2022



制器或智能设备，则可启用也可禁用“限制传入网络”(Limit data infeed into the network) 功
能。对于其它接口，则可始终启用或禁用“限制传入网络”(Limit data infeed into the 
network) 功能。

使用“限制传入网络的数据量”功能

• 公平分配剩余带宽：

在 PROFINET 网络中，循环和非循环通信在同一个网络进行。这也就意味着，非循环通信

只能使用有限的带宽。通过限制数据传入量，可确保网络中各设备公平地分配剩余的非

循环通信带宽。虽然限制数据传入量无法解决网络中发生的任何全局性过载问题，但可

避免单个设备占用全部带宽。

• 滤波传入数据峰值：

限制传入数据量可滤波非循环数据的峰值负荷（如，开放式用户通信中的非循环数据、通

过 Web 服务器访问的非循环数据）。

• 限制数据传入时的问题数量：

设备不允许将在 PROFINET 网络中传入过高的网络负载。如果某个设备应用中产生的数据

过多，则这些数据不会转发到 PROFINET 网络中。不良影响（如，数据丢失、通信中断）

仅限制在设备及其通信伙伴之间，且不会影响其它节点。

为 CPU 设置“限制传入网络的数据量”功能

要在网络中设置“限制传入网络的数据量”功能，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择 CPU 的接口。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规 > 高级选项 > 接口选项”(Properties > General > Advanced 
options > Interface options)。

3. 选中或取消选中“限制传入网络的数据量”(Limit data infeed into the network) 复选框。

IEEE 兼容的 LLDP  (S7-1500)
LLDP 表示“链路层发现协议”，是标准 IEEE-802.1AB 中定义的一种独立于制造商的协议。
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以太网设备使用 LLDP，按固定间隔向相邻设备发送关于自身的信息。相邻设备将保存此信息。 
SNMP 工具读取此数据并使用这些数据创建网络拓扑（SNMP 表示“简单网络管理协议”）。

LLDP 和 IEC 61158
现场总线标准 IEC 61158 V2.2（或简称“IEC V2.2”）为具有 PROFINET 接口的设备实现了 
LLDP。SNMP 工具使用其来识别以太网网络的拓扑，该网络连接了具有 PROFINET 接口的设

备。 
具有多个 PROFINET 接口的设备要求使用此标准的新版本 IEC V2.3。西门子工具和第三方工

具使用其来检测具有多个 PROFINET 接口的设备的所有接口。

所有联网的 PROFINET 接口必须设置为同一种模式（IEC V2.3 或 IEC V2.2）。

组态一个项目中 PROFINET 子网的所有设备时，STEP 7 自动设置正确的模式，用户无需考虑

设置问题。以下介绍了 STEP 7 进行自动设置时采用的规则，以及用户必须手动设置模式的

情况。

如何确定 PROFINET 接口支持的模式？

可以在设备视图或网络视图中选定设备或选定接口的 PROFINET 接口属性中查看 PROFINET 接
口支持的模式。可以在“PROFINET 接口 > 高级选项”(PROFINET interface > Advanced options) 
区域中找到“使用 IEC V2.2 LLDP 模式”(Use IEC V2.2 LLDP mode) 选项。

• 如果选中了“使用 IEC V2.2 LLDP 模式”(Use IEC V2.2 LLDP mode) 选项并且无法更改，则 
PROFINET 接口仅支持 V2.2 模式。

• 如果禁用了“使用 IEC V2.2 LLDP 模式”(Use IEC V2.2 LLDP mode) 选项并且可以更改，则 
PROFINET 接口支持 V2.2 模式以及 V2.3 模式。

自动设置 PROFINET 接口

STEP 7 按照以下规则设置 PROFINET 接口的模式：

• 如果设备支持 IEC V2.3 模式，则 STEP 7 将把子网上的所有 PROFINET 接口统一设置为 IEC 
V2.3 模式。

• 如果仅一个设备支持 IEC V2.2 模式，则 STEP 7 将把子网上的所有 PROFINET 接口设置为 
IEC V2.2 模式。

示例 1：自动设置

在本例中，在项目 1 中创建了一个智能设备，并将其作为 GSD 文件插入到项目 2 中（两个

项目）。
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项目 1 中只有一台设备 (3) 支持 V2.2 模式。因此 STEP 7 将此项目中的所有 PROFINET 接口

都设置为 V2.2 模式并在 GSD 文件中记录了此设置。

然后此智能设备项目导入到 GSD 文件 (2) 并插入到项目 2 中。由于 GSD 文件中的条目原因，

STEP 7 自动将项目 2 中的所有 PROFINET 接口也设置为 V2.2 模式。

在本例中，上一级 IO 控制器组态下一级 IO 系统 (1)。
在本例中，SNMP 工具仅检测每个设备的一个接口。西门子工具检测所有 PROFINET 接口。
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① 上一级 IO 控制器组态 IO 系统 A 中智能设备的 PROFINET 接口。

② PROFINET GSD 文件具有仅支持 IEC V2.2 模式的条目。

③ 具有 IEC V2.2 模式的设备强制项目 1 中的所有 PROFINET 接口使用 IEC V2.2 模式。
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手动设置 PROFINET 接口

在下列情况下需要手动设置 PROFINET 接口：

• 在两个及以上项目中组态系统。在其中一个项目（项目 1）中使用了仅支持 V2.2 模式的

设备。另一个项目（项目 2）中仅使用 V2.3 模式的设备。在这种情况下，必须将项目 2 
中的一个设备手动设置为 V2.2 模式。

• 正在使用两个项目。第一个项目包含智能设备。第二个项目包含集成了智能设备的上一级 
IO 系统。在下文中将对这种情况进行更加详细的说明：

手动设置 IEC 模式

如果满足以下条件，则必须手动将 PROFINET 接口设置为 IEC V2.2 模式：

• 组态智能设备并将项目作为 GSD 文件导出。

• 在其它项目中使用该 GSD 文件

• 在上一级 IO 系统中插入此智能设备。

• 带有智能设备的项目仅使用支持 V2.3 模式的设备。此模式为自动设置。

• 上一级 IO 系统包含仅支持 IEC V2.2 标准的设备。

通过执行以下步骤，将下一级 IO 系统中设备的 PROFINET 接口强制设置为 V2.2 模式。

1. 在 STEP 7 中打开智能设备项目。

2. 选择任意设备。

3. 在“接口选项”(Interface options) 区域中启用“使用 IEC V2.2 LLDP 模式”(Use IEC V2.2 LLDP 
mode) 选项。

然后再次生成 GSD 文件。在上一级 IO 系统中使用新的 GSD 文件。

将新的智能设备组态下载到智能设备 CPU。

示例 2：手动设置 IEC 模式

项目 1：已在项目中创建了智能设备。 
所有 PROFINET 接口均支持 V2.3 模式。 
这表示 STEP 7 未更改 PROFINET 接口的模式，并在 GSD 文件 (2) 中记录了 V2.3 模式。

项目 2：插入了项目 1 中的智能设备（GSD 文件）。

一个设备仅支持 V2.2 模式。
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这表示 STEP 7 将此项目中的所有 PROFINET 接口都设置为 V2.2 模式。 

项目 1 和 2 中的 PROFINET 接口具有不同的设置。

这表示必须在 STEP 7 中再次打开智能设备项目（项目 1），并将 PROFINET 接口手动设置为 
V2.2 模式。

通过执行以下步骤，将下一级 IO 系统中设备的 PROFINET 接口设置为 V2.2 模式。

1. 在 STEP 7 中打开智能设备项目。

2. 选择任意设备。

3. 在“接口选项”(Interface options) 区域中启用“使用 IEC V2.2 LLDP 模式”(Use IEC V2.2 LLDP 
mode) 选项。

然后生成一个新的 GSD 文件。在上一级 IO 系统（项目 2）中插入新的 GSD 文件。

再次将项目下载到智能设备 CPU。
在本例中，SNMP 工具仅检测每个设备的一个接口。西门子工具检测所有 PROFINET 接口。

如果不更改 PROFINET 接口的设置，则每个接口都会在运行过程中发送诊断报警。
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① 智能设备的 PROFINET 接口具有不同的设置（IO 系统 A 中的 PROFINET 接口设置为 
V2.2 模式，IO 系统 B 中的 PROFINET 接口设置为 V2.3 模式）。

② GSD 文件具有智能设备仅支持 IEC V2.3 模式的条目。
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③ IO 设备 2 仅支持 V2.2 模式。这表示 STEP 7 将项目 2 中的所有其它 PROFINET 接口

设置为该模式（包括 IO 系统 A 中智能设备的 PROFINET 接口）。

示例 3：手动设置 IEC 模式

本例与示例 2 大体上相同。 
唯一的区别是：PROFINET 接口的设置存储在智能设备中（而非示例 2 中的由上一级 IO 控制

器分配参数）。

PROFINET 接口在 IO 系统 A 中具有不同的设置（智能设备设置为 V2.3，IO 控制器设置为 
V2.2，IO 设备 2 仅支持 V2.2）。

这表示必须将 IO 系统 B 中的一个 PROFINET 接口设置为 V2.2 模式。

通过执行以下步骤，将下一级 IO 系统中设备的 PROFINET 接口设置为 V2.2 模式。

1. 在 STEP 7 中打开智能设备项目。

2. 选择任意设备。

3. 在“接口选项”(Interface options) 区域中启用“使用 IEC V2.2 LLDP 模式”(Use IEC V2.2 LLDP 
mode) 选项。

然后生成新的 GSD 文件并使用该文件。

将新的智能设备组态下载到智能设备 CPU。
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① PROFINET 接口在 IO 系统 A 中具有不同的设置（智能设备设置为 V2.3，IO 控制器设

置为 V2.2，IO 设备 2 仅支持 V2.2）。

② PROFINET 接口的设置存储在智能设备中（上一级 IO 控制器不进行参数分配）。
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③ GSD 文件具有设置 IEC V2.3 模式的条目。

④ 所有设备均自动设置为 V2.3 模式：这表示必须将项目 1 中的一个 PROFINET 接口手

动设置为 V2.2 模式。

时间功能 (S7-1500)

日时钟功能的基本原理 (S7-1500)
所有 S7-1500 CPU 都有内部时钟。 如果电源中断，备用电源可支持长达 10 小时的正确时间

显示。

时间格式    
时钟显示的精度为 1 ms 的时间而且日期包括日历周。 同时还会考虑夏令时的时间调整。

参见

设置和读取日时钟 (页 1340)

设置和读取日时钟 (S7-1500)

使用指令设置和读取时间     
可以使用用户程序中的以下指令设置、启动和读取 CPU 时钟上的时间和日期：

• 设置时间： "WR_SYS_T"
• 读取时间“RD_SYS_T”
• 读取本地时间“RD_LOC_T”
• 写入本地时间“WR_LOC_T”

手动设置

还可以在在线和诊断视图中的“功能 > 设置时间”(Functions > Set time) 下手动读取和设置

时间。
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时间同步 SIMATIC 过程 (S7-1500)

参考

在“属性 > 常规 > DP 接口 > 时间同步”(Properties > General > DP interface > Time 
synchronization) 参数组中，指定接口属性的参数。 

SIMATIC 过程

在 SIMATIC 过程中，可基于 MMS 日期时间报文（MMS，制造报文规范）设置日期时间。

MMS 时间日期报文来自 SIMATIC 时间日期变送器或者组态为时间主站的 CPU。 
通过 CP，日期时间消息由本地 CPU 接收，或通过 LAN 进行发送。此时，可设置 CP 是否转

发所接收到的日期时间。

与 NTP 方式不同，SIMATIC 模式的精度更高。

时钟参数 
通过时钟参数，可以进行以下设置：

• 同步类型 
如果将同步模式设置为“作为主站”(As master)，随后就可以选择自动同步的时间间隔。 
如果网络中的一个时钟有多个模块，则需要指定哪个 CPU 充当主站，哪个 CPU 充当从站，

以便进行时间同步。只能有一个时间主站。 
• 时间间隔

时间间隔定义了两次时间查询间的间隔时间。

用于同步时间的指令 
为保证时间在网络的所有模块中都保持一致，将由系统程序按固定的可组态时间间隔对从站

时间进行更新。指令“SNC_RTCB”可将时间和日期从时间主站传送到时间从站，而无需考虑所

组态的时间间隔。

NTP 模式中的日时钟同步 (S7-1500)

参考

在“属性 > 常规 > PROFINET 接口 > 时间同步”(Properties > General > PROFINET interface > 
Time synchronization) 参数组中，指定接口属性的参数。 选择“通过 NTP 服务器启用时间

同步”(Enable time synchronization via NTP server) 选项。 
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NTP 模式 网络 时间 协议

在 NTP 模式中，设备按固定时间间隔将时间查询（以客户端模式）发送到子网 (LAN) 中的 
NTP 服务器。 根据服务器的响应，计算 可靠和 准确的时间，并同步站上的时间。

这种模式的优点是它能够实现跨子网的时间同步。

需要组态 多四个 NTP 服务器的 IP 地址。 更新间隔用于定义两次时间查询之间的时间间隔

（单位：秒）。 时间间隔的取值范围在 10 秒到一天之间。

在 NTP 模式中，通常会传送 UTC（Universal Time Coordinated，世界标准时间）；对应于 
GMT（Greenwich Mean Time，格林威治标准时间）。 

NTP 模式中的时间同步参数

通过时钟参数，可以进行以下设置：

• 通过 NTP 服务器启用时间同步

如果要使用 NTP 同步模式同步内部时钟，则选中此复选框。

• 服务器 1-4
需要组态 多四个 NTP 服务器的 IP 地址。

• 更新间隔

更新间隔定义两次时间查询之间的时间间隔。

启用系统存储器 (S7-1500)

系统存储器     
系统存储器是带有指定值的系统存储器。 
分配系统存储器参数时，需要指定要用作系统存储器字节的 CPU 存储器字节。 

优点

可在用户程序中使用系统存储器，例如，仅在启动后的第一个程序循环中运行程序段。系统

存储器位要么为常数 1，要么为常数 0。 
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系统存储器字节的位

下表给出了系统存储器各个位的含义：

系统存储器字

节的位

7 6 5 4 3 2 1 0

含义 保留 (=0) 保留 (=0) 保留 (=0) 保留 (=0) =0 =1 =1 诊断

状态发生

变化

启动过程中

和启动后的

第一个程序

循环中为 
1，否则为 
0

说明

系统存储器位 1
更改诊断信息后，诊断状态更改位在一个周期内的值为 1。例如，如果 CPU 从其中一个模块

接收到“通道 2 短路”(short circuit on channel 2) 的诊断，则该位将存在一个周期。如果在

短路问题解决后诊断消息返回到通道，则该位将再次存在一个周期。

说明

所选的存储器字节不能用于存储中间数据。 

使用时钟存储器 (S7-1500)

时钟存储器  
时钟存储器是按 1:1 占空比周期性改变二进制状态的位存储器。 
分配时钟存储器参数时，需要指定要用作时钟存储器字节的 CPU 存储器字节。 

优点

例如，可以使用时钟存储器来激活闪烁指示灯或启动周期性的重复操作（如记录实际值）。
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可用的频率

为时钟位存储器字节的每一位分配一个频率。 下表列出了分配情况：

时钟存储器字节

的位

7 6 5 4 3 2 1 0

周期 (s) 2.0 1.6 1.0 0.8 0.5 0.4 0.2 0.1
频率 (Hz) 0.5 0.625 1 1.25 2 2.5 5 10

说明

时钟存储器的运行与 CPU 周期不同步，即，时钟存储器的状态在一个较长的周期内可以改

变多次。

所选的存储器字节不能用于存储中间数据。 

保护与安全 (S7-1500)

使用安全设置向导 (S7-1500)
将硬件目录中的 CPU 添加到 TIA Portal 中支持 PG/HMI 安全通信的项目时，该 CPU 的安全设

置向导随即启动。

在该向导中，将逐步完成以下 CPU 设置：

• 保护机密 PLC 组态数据的密码

• PG/PC 和 HMI 通信模式

• 访问等级

在向导中，将这些设置逐一进行详细说明。 后，在总览中再次统一显示所有设置。  
在 TIA Portal 的网络视图中更换模块，该向导也将启动。与替换下来的 CPU 不同，新 CPU 支
持 PG/HMI 安全通信。  
向导中的所有设置都将应用到巡视窗口（CPU 属性）中。

通过 CPU 属性中“保护与安全”(Protection & Security) 区域内的“开始”(Start) 按钮，可随随

时启动该向导。 
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参见

保护机密的组态数据 (页 1345)
应了解的访问级别知识 (页 1346)
连接机制 (页 1356)
组态访问级别 (页 1351)
保护机密的组态数据 (页 386)

保护机密的组态数据 (S7-1500)
在 STEP 7 V17 及以上版本中，可指定一个密码对相应 CPU 机密的组态数据进行保护，具体

包括诸如私钥等基于证书的协议正常运行所需数据。

如果已采取相应措施保护 TIA Portal 项目和 CPU 组态防止未经授权的访问，则可以不使用密

码。

有关安全保护机制说明以及机密 PLC 组态数据密码保护措施（复位、更改、备件相关信息）

的详细说明，请参见安全通信的要求（以及功能手册《S7-1500 通信》）。 

操作步骤

1. 在网络视图或设备视图中打开 CPU 属性。

2. 导航至区域“保护与安全 > 保护 PLC 组态数据”(Protection & Security > Protection of the PLC 
configuration data)。
结果：首先启用“保护机密 PLC 组态数据”(Protect confidential PLC configuration data) 选项，
然后用于输入密码的空白字段以红色突出显示。

3. 通过“设置”(Set) 按钮组态密码（推荐）或禁用“保护机密 PLC 组态数据”(Protect 
confidential PLC configuration data) 选项。

4. 完成组态并创建用户程序。

5. 下载到 CPU。
下载硬件配置时，系统将要求用户重新输入一次密码。
背景：在 TIA Portal 中使用已组态的密码来生成密钥信息，以保护机密组态数据。出于安全
原因，密码和密钥信息均未保存在项目中。为了将密钥信息传送到 CPU，在下载硬件配置时
会重新生成密钥信息，因此，此时必须重新输入一次密码。 
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提示与规则

• 在密码管理器中管理密码。 
• 使用 TIA Portal 的密码策略验证设置来检查新输入的密码是否符合要求，并防止使用简单

密码，例如：

– 在项目树中，导航至区域“<项目名称> > 安全设置 > 设置”(<Project name> > Security 
settings > Settings)，然后选择“密码策略”(Password policies) 区域。 

– 例如，指定密码必须包含的 少字符数或 少特殊字符数。

• 无需为系统或计算机中的每个 CPU 分配不同的密码。如果满足要求，可以为一组 CPU 定
义相同的密码。在更换部件方案中，该策略也具有优势：如果将组密码分配给更换的 
CPU，则可减少更换 CPU 的工作量。  
请注意，如果其中一个 CPU 的密码发生泄露，则采用相同密码的所有 CPU 都面临风险。 

• 密码的定义也对更换部件方案有影响（参见“更换部件方案的规则 (页 396)”）。

• 使用 S7-1500R/H CPU 时，加载过程中仅将机密 PLC 组态数据的密码加载到其中一个 CPU 
中。为确保同步过程正常运行且伙伴 CPU 正常运行，该密码也需通过“在线与诊

断”(Online and Diagnostics) 编辑器传送到伙伴 CPU 中：

– 在“在线和诊断”(Online and diagnostics) 视图中，可指定区域“保护机密 PLC 组态数

据的密码”(Password to protect confidential PLC configuration data)。 
– 输入所需密码，并单击“设置”(Set) 按钮。  

如果输入的密码正确，则伙伴 CPU 可使用受保护的 PLC 组态数据并启动同步过程。 

参见

安全通信要求 (页 386)

应了解的访问级别知识 (S7-1500)

访问等级     
以下内容将介绍如何使用 S7-1200/1500 CPU 的各种访问等级。

这些 CPU 提供各种访问等级，以限制对特定功能的访问。 
将在 CPU 的对象属性中指定各种访问等级以及相关的密码。可在表中分配访问等级的参数。 
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各个访问等级右侧列中的绿色复选标记指定在不知道此访问等级的密码的情况下，可以执行

的操作。 
如果要使用未在“访问”(Access) 列中选择的域功能，那么需要输入密码：

示例： 
设置了访问等级“读访问权”。可以从表中看到，如果不输入密码，则无法在操作过程中使

用写访问权。

该表还显示使用“写入”功能需要具有完全访问权限。

要在操作过程中使用需要写访问权的功能，则必须输入完全访问权限的密码。 

注意

组态访问等级不会代替专有技术保护

通过限制向 CPU 下载的权限，组态访问等级可提供较高的防护等级，从而防止未经授权的

更改。但不会对存储卡上的块设置受读写保护。而使用专有技术保护则可以保护存储卡上

的代码块。

默认特性 
系统默认的访问等级为“无访问权限（完全保护）”。
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访问等级的详细信息

下文介绍了现有的访问等级以及各个访问等级可使用的功能。

• 完全访问权限（无保护）： 
所有用户都可以对硬件配置和块进行读取和更改。

• F 块的读访问权（仅限 F-CPU）： 
如果未通过该访问等级或上一级访问等级的密码认证，则安全程序中的 F 块无法更改。

更多信息，请参见编程和操作手册《SIMATIC 安全 - 组态和编程》。

• 读访问权： 
基于该访问等级，无需输入密码即可对硬件配置和块进行只读访问。即，可将硬件配置

和块上传到编程设备中。此外，还可进行 HMI 访问并访问诊断数据、显示离线/在线比较

结果、切换操作状态 (RUN/STOP) 并设置时间。

无法将块或硬件配置下载到 CPU 中。同时，也不支持测试功能和固件更新。

• HMI 访问： 
只支持 HMI 访问和诊断数据访问 
示例：基于 HMI 访问等级，可转至在线并查看诊断图标以确定对象的状态。 
可以通过 HMI 设备读写变量。

在此访问等级，既不能将块和硬件配置下载到 CPU 中，也无法从 CPU 中将块和硬件配置

加载到编程设备中。 
此外，不适用以下应用：测试功能、切换操作模式 (RUN/STOP)、固件更新以及显示在线/
离线比较结果。

• 无访问权限（完全保护）： 
例如，只能通过“可访问设备”读取标识数据。 
无法对硬件配置和块进行读写访问。同样无法进行 HMI 访问。PUT/GET 通信的服务器功

能在此访问等级下都处于禁用状态（无法更改）。

如果组态的密码合法，则可以根据相关的保护等级进行访问。

不同访问等级的功能行为

下表列出了各个保护等级中可使用的在线功能。 

功能 完全访问权限 读访问权 HMI 访问权 无访问权

例如，通过“可访问设备”识

别设备

√ √ √ √

分配紧急地址（紧急 IP） √ √ √ √
 
HMI 诊断视图 √ √ √ -
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通过 HMI 设备监视变量（M、

I、Q、数据块内容）

√ √ √ -

通过 HMI 设备修改变量（M、

I、Q、数据块内容）

√ √ √ -

诊断显示（如，设备信息、连

接显示、报警显示、诊断缓冲

区）

√ √ √ -

读取循环时间统计数据（在线

和诊断）

√ √ √ -

从硬件配置读取信息（在线和

诊断）

√ √ √ -

读取时间 √ √ √ -
在硬件配置中执行在线功能

（在线和诊断）

√ √ √ -

确认报警 √ √ √ -
接收报警 √ √ √ -
 
启用/禁用报警 √ √ - -
通过测试功能读取变量

（STEP 7、变量表或监控表）

√ √ - -

请求操作状态在线更改

（RUN/STOP/暖启动）

√ √ - -

将数据块、代码块、硬件配置

上传到 PG/PC
√ √ - -

设置时间 √ √ - -
显示在线/离线比较结果 √ √ -* -
 
删除 CPU 中的数据块、代码

块、硬件配置

√ - - -

将各个数据块、代码块、硬件

配置下载到 CPU
√ - - -

将 PLC 程序加载到设备中并复

位

√ - - -

CPU 或 I/O 模块的固件更新 √ - - -
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通过测试功能修改变量

（STEP 7、监控表）

√ - - -

在程序状态下读取变量 √ - - -
在线编辑块 √ - - -
在 STOP 模式下修改输出  √ - - -

* 在 STEP 7 V14 及以上版本中，“HMI 访问”的访问等级不足，无法显示在线/离线的比较结果。

如，项目转为在线时，块、PLC 数据类型或 PLC 变量的比较结果。要显示在线/离线比较结果，则

需具有读取访问权限。原因：STEP 7 通过比较软件和文本列表的校验和，确定在线/离线数据是

否相等。而读取校验和访问时，需要具有“读取访问”访问等级。

操作期间受密码保护的模块的行为

CPU 保护在将设置下载到 CPU 之后才生效。

在执行在线功能之前，检查所需的权限，必要时将提示用户输入密码。 
将密码保护 CPU 转至在线

在 STEP 7 V14 及以上版本中，将受密码保护的 CPU 转至在线需要具有读取访问权限。转至

在线时，需输入读取访问的密码；或者果未组态密码，则需输入完全访问的密码。 
使用完全受保护 CPU 的 HMI 访问密码进行访问时，则不会查询读取访问密码。系统将提示

输入 HMI 访问的密码。但在进行在线/离线比较时，HMI 访问权限不够，仍要求具有读取访

问权限。

示例：

• 为模块组态了读取访问权限，且希望执行“修改变量”(Modify tags) 功能。由于测试功能

需要具有写入访问权限，则需输入组态的密码才能执行该功能（完全访问密码）。

• 为模块组态了 HMI 访问权限，且希望通过 STEP 7 将该模块转至在线。由于 STEP 7 中判

断在线和离线对象是否相等的数据（校验和）需要具有读取访问权限，因此系统在转至

在线时将提示输入读取访问密码。如果中止了密码输入密码对话框，则不会建立与该模

块的在线连接。并在在线/离线比较的比较图标列中，显示一个问问。

受密码保护的功能在任何时刻都只能由一个 PG/PC 执行。其它 PG/PC 无法登陆。

受保护数据的访问权限在在线连接时间内有效。如果在中断后恢复在线连接，则无需再次输

入访问数据。要手动取消访问权限，可单击“在线 > 删除访问权限”(Online > Delete access 
rights)。
每个访问等级都允许在不输入密码的情况下对某些功能进行无限制访问，例如，使用“可访

问设备”功能进行识别。
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通过显示屏只能在本地通过密码访问 S7-1500 CPU。只有在操作模式开关被设置为 RUN 时，

限制才有效。

参见

通过显示屏禁用对 CPU 的在线访问 (页 1359)
通信服务限制 (页 1355)
组态访问级别 (页 1351)

组态访问级别 (S7-1500)
以下部分介绍了如何为 S7-1200/1500 CPU 组态访问等级并输入密码。

通过为 CPU 输入多个密码，可以为不同的用户组设置不同的访问权限。

以每个密码分配一个访问等级的方式在表中输入密码。 
密码的工作方式显示在“访问等级”(Access level) 列中，并在表下面的文本中说明。

示例

为标准 CPU（而不是 F-CPU）选择“无访问权限（完全保护）”访问等级，并为表中每个位

于其上方的访问等级输入单独的密码。 
对于不知道任何密码的用户，CPU 将受到全面保护。甚至也无法访问 HMI。
对于知道其中一个设定密码的用户，具体作用取决于密码所在的表行：

• 第 1 行中的密码（完全访问权限（无保护））允许将 CPU 作为完全未受保护的状态进行

访问。知道此密码的用户可以不受限制地访问 CPU。
• 第 2 行中的密码（读访问权限）允许将 CPU 作为受写保护的状态进行访问。尽管知道密

码，但是知道该密码的用户只能对 CPU 进行读取访问。

• 第 3 行中的密码（HMI 访问权）允许将 CPU 作为受读/写保护的状态进行访问。获知该密

码的用户只获得 HMI 访问权。
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操作步骤

要组态 CPU 的访问等级，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中打开模块的属性。

2. 在区域导航中打开“保护”(Protection) 条目。
将在巡视窗口中显示一张列有各种访问等级的表格。

3. 在表的第一列中选择所需的访问等级。此列中相应保护等级右侧的绿色复选标记将指示如不
输入密码仍可执行的操作。

4. 如果选择了“完全访问权限”之外的访问等级： 
在“密码”(Password) 列的第一行中指定完全访问权限的密码。 
在“确认”(Confirmation) 列中，再次输入密码以免输入错误。
确保密码足够安全，即，不要按照机器可识别的模式来设置密码。
必须在第一行“完全访问权限（无保护）”中输入密码。知道此密码的用户便可以不受限制
地访问 CPU，而无论所选保护等级是什么。

5. 如果所选访问等级允许的话，可以根据需要将额外的密码分配到其它访问等级。

6. 下载硬件配置，使访问等级可以生效。

结果

根据设定的访问等级，保护硬件配置和块免受未经授权的在线访问。如果由于设定的访问等

级原因，在没有密码的情况下无法执行操作，则会显示一个用于输入密码的对话框。

参见

应了解的访问级别知识 (页 1346)
使用安全设置向导 (页 1344)

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1352 编程和操作手册, 11/2022



验证外部访问 (S7-1500)

简介

在 TIA Portal V18 及以上版本中，TIA Portal 将为 CPU 变量创附加信息，运行 S7-1500 CPU 验
证外部设备访问（如，HMI 设备）。 
在此，可通过“保护与安全”(Protection & Security) 中的相应参数，定义外部访问的验证方

式和验证内容。 

工作原理

访问时，CPU 将检查外部设备及其关联的变量是否访问“正确”的 CPU 变量。即，相关联的 
CPU 变量及其名称/路径（DB 变量）和数据类型是否匹配。 
如果验证失败，则 CPU 拒绝访问。其中一种原因可能是，CPU 程序中的变量发生变更。例如，

现有结构发生重新组织后，将该程序加载到 CPU 中，但变更后的组态未加载到此 HMI 设备中。 
验证操作仅适用于当前设备。即，从固件版本 V18.0.0.0 的 HMI 设备访问固件版本为 V3.0 
的 CPU。验证操作仅支持之前版本的 CPU 或 HMI 设备。此时，CPU 仅检查数据类型是否匹配。 
可使用“保护与安全”(Protection & Security) 中的以下选项：

• 验证读写访问权限

基于该设置，CPU 将验证外部设备的读写访问。

如果新项目（TIA Portal V18 及以上版本）中包含有当前设备（如，CPU 固件版本 V3.0 及
以上版本和 HMI 设备 V18.0.0.0 及以上版本），则该设置为系统默认设置。

• 验证写访问权限

使用该设置，验证写访问权限。

基于该设置，外部 HMI 设备（如，V18.0.0.0 之前版本）不具有写入访问权限。

• 未验证访问

不使用该设置验证访问权限。

该设置为项目从 V17 移植到 V18 时的默认设置。

示例：新建项目

创建一个新的项目 (V18) 并使用当前的 S7-1500 CPU (V3.0)，但该 CPU 中面板的固件版本

仍为 V17.0.0.0 。此时，可选择 CPU 是否不验证 HMI 访问，或 CPU 仅验证写访问。第二个

选择适用于之前版本的 HMI 设备对 CPU 变量进行写访问保护。  
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示例：将项目升级为 V18
现有项目(V17) 中包含有一个 S7-1500 CPU V2.9 和一个固件版本为 V17.0.0.0 的面板。

将该项目移植到版本 V18。此时，系统自动将“非验证访问”选项设置为默认设置。即，从 
HMI 设备进行读写访问时，CPU 仅检查数据类型是否匹配。 

模块更换时的密码传输 (S7-1500)
如果指定的保护等级需要输入密码，则 CPU 将通过一个特定算法对输入进行转换。即，为

该密码保存一个特殊的校验和。

STEP 7 自己从不保存密码，也不会对密码进行重构并保存在 CPU 中。如果密码丢失，则需

加载新的 CPU 组态。具体信息，参见下文。

根据密码生成或加密校验和的算法与时俱进，时刻提供 强有力的安全保护，防范未经授权

的访问。而这对组态过程（模块更换除外）并无影响。由于更换 CPU 后不能使用当前的密

码组态，因此需根据受影响 CPU 的固件版本（待更换 CPU 和更换的 CPU），将原算法升级

为 新算法，或根据提示指定一个新的密码。 
如果待更换的 CPU 与更换 CPU 使用的算法相同，则无需执行任何操作：直接传送密码组态

和其它参数设置。 
这一规则同样适用于 CPU Web 服务器中组态的用户：创建的用户具有特定权限，则必须为

每个用户组态一个密码。与之前相同，更换模块时如果算法不兼容，则系统将提醒用户，可

能需要创建一个新的用户和密码。

忘记密码 - 加载新的 CPU 组态

如果忘记 CPU 保护密码，则该 CPU 无法在线加载新的组态（含新密码）。

此时，要加载新的组态（含新密码），请按以下步骤操作：

1. 将 SIMATIC 存储卡插入编程设备的读卡器中。

2. 在项目树中，将包含新组态的 CPU 文件夹拖放到读卡器中 SIMATIC 存储卡符号上。

3. 在加载对话框中，确定将覆盖当前受密码保护的 CPU 组态和程序。

模块更换时，受密码保护 CPU 的行为

• 将 S7-1500 CPU（固件版本 < 2.0）更换为 S7-1500（固件版本 ≥ 2.0）：

系统将提醒用户，将使用更新的算法进行密码加密。此时，可单击该按钮应用新算法，也

可出于兼容性考虑保留原算法。

• 将 S7-1500 CPU（固件版本 ≥ 2.0）更换为 S7-1500（固件版本 < 2.0）：

系统将提醒用户，之前的密码将丢失，必须组态新的密码。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1354 编程和操作手册, 11/2022



模块更换时，带已组态 Web 服务器用户的 CPU 行为

要创建用户并指定特定权限，必须为每个用户组态一个密码。类似规定同样适用受密码保护 
CPU 的模块更换：

• 将 S7-1500 CPU（固件版本 < V2.0）更换为 S7-1500（固件版本 ≥ V2.0）：

系统将提醒用户，将使用更新的算法进行密码加密。此时，可单击该按钮应用新算法，也

可出于兼容性考虑保留原算法。

• 将 S7-1500 CPU（固件版本 ≥ V1.7 但 ≤ V1.8）更换为 S7-1500（固件版本 ≤ 1.6），或

者

• 将 S7-1500 CPU（固件版本 ≥ 2.0）更换为 S7-1500（固件版本 < 2.0）：

系统将提醒用户删除所有已组态的用户，并将“Everyone”复位为默认用户权限。

此时，必须重新创建用户并设置用户权限和密码。 

通信服务限制 (S7-1500)

简介

CPU 可以作为多种通信服务的服务器。 这也就是说，即使还没有为 CPU 组态和编程建立连

接，其它通信参与者也可以访问 CPU 数据。

因此作为服务器的本地 CPU 无法控制与客户端的通信。 
CPU 参数的“保护”(Protection) 区域中的参数“连接机制”(Connection mechanisms) 用于指

定运行期间本地 CPU 是否允许执行此类通信。 

允许借助 PUT/GET 通信从远程伙伴访问     
默认情况下，禁用“允许借助 PUT/GET 通信从远程伙伴访问 (...) ”(Permit access with 
PUT/GET communication from remote partners (...)) 选项。 如果激活该选项，则只能在本地 
CPU 和通信伙伴间需要通过组态或编程建立的通信连接中对 CPU 数据进行读写访问。  例如，

可以通过 BSEND/BRCV 指令进行访问。 
本地 CPU 仅作为服务器的连接（即表示本地 CPU 上不存在使用通信伙伴进行的通信组态/编
程），因此无法在操作 CPU 时进行。例如， 
• 在通过通信模块进行 PUT/GET、FETCH/WRITE 或 FTP 访问时

• 在从其它 S7 CPU 进行 PUT/GET 访问时

• 在通过 PUT/GET 通信实现 HMI 访问时
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如果要允许从客户端访问 CPU 数据，也就是不希望限制 CPU 的通信服务，则激活“允许借助 
PUT/GET 通信从远程伙伴访问”(Permit access with PUT/GET communication from remote 
partners) 选项。

连接机制 (S7-1500)
连接机制的设置确定 CPU 可以连接的伙伴。在默认设置下，CPU 只能通过 PG/HMI 间安全通

信进行连接，这要求伙伴同样支持 PG/HMI 间安全通信。

此外，也可以选择用于 PG/HMI 间安全通信的证书，或者通过 TIA Portal 创建新证书。 

参见

PG/HMI 间安全通信的其它设置 (页 422)
使用安全设置向导 (页 1344)

安全事件的组报警 (S7-1500)

了解安全事件的组报警的哪些方面 (S7-1500)

诊断缓冲区中的安全事件

CPU 将在诊断缓冲区中存储有关重要操作和事件的信息。

发生以下安全事件（事件类型）时，S7-1500 的诊断缓冲区中将输入一条记录：

• 使用正确或错误的密码转至在线状态。

• 检测被操控的通信数据。

• 检测存储卡上被操控的数据。

• 检测被操控的固件更新文件。

• 更改后的保护等级（访问保护）下载到 CPU。
• 限制或启用密码合法性（通过指令或 CPU 显示器）。

• 由于超出允许的并行访问尝试次数，在线访问被拒绝。

• 现有在线连接处于禁用状态的超时。

• 使用正确或错误的密码登录到 Web 服务器。

• 创建 CPU 的备份。
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• 恢复 CPU 组态。

• 在启动过程中： 
– SIMATIC 存储卡上的项目发生变更（SIMATIC 存储卡不变）

– 更换了 SIMATIC 存储卡 

安全事件的组报警

为防止诊断缓冲区被大量相同的安全事件“淹没”，STEP 7 V13 SP 1 及以上版本中可设置

相应参数，将这些事件作为组警报保存到诊断缓冲区中。在每个间隔（监视时间）内， CPU 
仅为每种事件类型生成一个组警报。

示例： Brute-Force 攻击

利用 Brute-Force 攻击，攻击者通过系统地尝试大量的可能密码组合，获取 CPU 的访问权。

因此，CPU 会在数秒内收到大量的登录请求，而诊断缓冲区内涌入大量相同的单独条目会导

致丢失重要的诊断信息。组报警帮助在此处提供。

操作组报警的原则

CPU 在诊断缓冲区内输入一种事件类型的前三个事件。然后它会忽略此类型的所有后续安全

事件。 
在监视时间（间隔）结束时，CPU 生成组报警，在该组中输入过去的时间间隔内的事件类型

和事件频率。 
如果这些安全事件在随后的时间间隔内也有出现，CPU 将仅为每个间隔生成一个组报警。

攻击会在诊断缓冲区中离开以下模式：前三个单独的报警后跟一系列组报警。此系列可以包

含两个、三个或更多的组报警，具体取决于选定的监视时间和攻击持续时间。

由于诊断缓冲区中的报警具有时间戳，因此可以确定攻击持续时间。
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① 例如，一种类型的安全事件尝试使用无效密码登录。

② 间隔（监视时间）：在特定类型的安全事件首次发生（或重复发生）时，监视时间

开始（或重新开始）计时。

③ 单个报警：一种类型的前三个安全事件立即输入到诊断缓冲区。从该类型的第四个

安全事件开始，CPU 仅创建组报警。

如果该类型的安全事件在至少暂停一个间隔后发生，CPU 将在诊断缓冲区中输入单

个报警并对监视时间重新计时。

④ 组报警：在三个安全事件后，CPU 仅生成一个组报警作为此间隔内所有其他安全事

件的摘要。如果这些安全事件在随后的时间间隔内也有出现，CPU 将仅为每个间隔

生成一个组报警。

参见

为安全事件组态组报警 (页 1358)
需了解的 SIMATIC 存储卡知识 (页 1275)

为安全事件组态组报警 (S7-1500)

要求

• STEP 7 V13 SP 1 或更高版本

• S7-1500 CPU 固件版本 V1.7 或更高版本

操作步骤

要为安全事件组态组报警，请按以下步骤操作：

1. 单击网络视图中的 CPU 符号。 
CPU 的属性随即显示在巡视窗口中。

2. 转至“保护 > 安全事件”(Protection > Security event) 区域。

3. 单击“安全事件”(Security event)。
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4. 选择“出现大量消息时汇总安全事件”(Summarize security events in case of high message 
volume) 选项，为安全事件启用组报警。

5. 设置时间间隔（监视时间），默认为 20 秒。

参见

了解安全事件的组报警的哪些方面 (页 1356)

通过显示屏禁用对 CPU 的在线访问 (S7-1500)
可以在 S7-1500 CPU 的显示屏上阻止对受密码保护的 CPU 进行访问（本地阻止）。 
只有在操作模式切换被设置为 RUN 时才能阻止访问。 
无论密码保护如何，都能阻止访问。 这也就是说，即使通过连接的编程设备访问 CPU，并

且输入了正确的密码，也无法访问 CPU。 
可以分别为显示屏上的每个保护等级设置访问阻止，这样就可以在本地允许读取访问，但是

不允许写入访问。

此外，可以在 CPU 的属性中为显示屏组态密码，这样本地访问保护就可由本地密码进行保

护。 

步骤         
按照以下操作在显示屏上设置 S7-1500 CPU 的本地访问保护：

1. 选择显示屏上的“设置 > 保护”(Settings > Protection) 菜单。

2. 通过“确定”(OK) 确认，并为每个保护等级设置是否允许在 RUN 模式中访问：
允许： 可以通过密码访问 CPU。
在 RUN 模式中阻止： 如果操作模式切换被设置为 RUN，那么即使获得相关密码，也不可使
用此保护等级权限登录 CPU。 在 STOP 模式中，可以使用密码输入进行访问。 

参见

应了解的访问级别知识 (页 1346)
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证书管理器 (S7-1500)

应了解的证书管理器知识 (S7-1500)

简介

数字证书对于在两个设备之间进行安全的数据传输至关重要。使用数字证书时，客户端还必

须检查并信任服务器的证书。根据使用的安全通信类型，服务器可能需要检查并信任客户端

的证书：只有在服务器接受客户端的数字证书，将其归类为可信证书并信任该证书时，客户

端才能与服务器建立安全连接。 
固件版本为 V2.0 或更高版本的 S7-1500 CPU 支持使用证书。 

设备特定的以及项目级证书管理器

通过 CPU 特定的本地证书管理器，可为相应的设备生成和管理证书。然后，这些证书可由

以下对象使用：

• 设备的 OPC UA 服务器

• 设备的 Web 服务器 
• 需要使用证书并且通过证书 ID 进行引用的所有其它系统功能。在 TIA Portal V14 中， 

Secure OUC 和 TMAIL 也采用 PG/HMI 间安全通信（TIA Portal V17 及以上版本）。

说明

证书管理器中的每个证书都会接收到一个 ID，以用于在特定 SDT 中进行唯一性引用。证

书 ID 由证书管理器在创建或导入证书时进行分配。证书 ID 在项目中唯一，不能更改。

CPU 特定的本地证书管理器中的证书仅适用于该设备。如果要在项目范围内使用证书，则需

要激活设备中的全局安全证书管理器。 
在全局安全证书管理器中，可利用其它功能来管理证书：

• 导入新证书和证书颁发机构。

• 导出项目中使用的证书和证书颁发机构。

• 更新过期的证书和证书颁发机构。

• 替换现有证书颁发机构。

• 添加受信证书和证书颁发机构。

• 手动删除导入的证书。
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只有在项目中针对至少一个设备激活激活全局安全设置后，全局安全设置才可见。为此，在 
CPU 特定的本地证书管理器中，提供了“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global 
security settings for certificate manager) 复选框：该复选框位于巡视窗口中带安全功能的设

备常规设置的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > Certificate manager) 下。

根据该设置，可决定仅使用功能受限的 CPU 特定的本地证书管理器，或使用全局安全证书

管理器。

注意

证书和密钥丢失

激活项目的全局安全证书管理器后，CPU 特定的本地证书管理器的内容会丢失：

• 私钥无法恢复。

• 如果要继续在全局安全证书管理器中使用证书，请导出证书。

• 更新组态或程序，因为证书的 ID 可能会发生更改。

激活全局安全证书管理器后，CPU 特定的本地证书管理器将用作 CPU 特定的全局证书的临

时存储器。在 CPU 特定的本地证书管理器中创建新证书时，该证书将包含在全局安全证书

管理器中。还可以在全局安全证书管理器中选择证书用作 CPU 的证书。 

参见

Web 服务器的证书 (页 1367)
OPC UA 服务器的证书 (页 1368)
CPU 特定的局部证书管理器 (页 1361)
有关安全通信的实用信息 (页 362)

CPU 特定的局部证书管理器 (S7-1500)

简介

使用 CPU 特定的本地证书管理器时，可针对不同的服务直接使用 OPC UA 服务器和 Web 服
务器的证书，而无须访问全局安全证书管理器。

本地证书管理器的功能

与全局证书管理器相比，CPU 特定的本地证书管理器的功能仍然受限。通过本地证书管理器，

只能创建、分配、导出或删除自签名证书。
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CPU 特定的本地证书管理器的设置位于巡视窗口的设备常规设置“保护与安全 > 证书管理

器”(Protection & Security > Certificate manager) 下。

• 用于激活全局证书管理器的选项

• 设备证书表：显示和管理所用的证书。例如，安全 OUC（TLS 服务器/TLS 客户端）将显

示该设备的 Web 服务器和 OPC UA 服务器的证书。

• 伙伴设备的证书表：显示已分配为受信用户或客户端的证书。

设备证书

设备证书对于设备及其相关组件有效。例如，此处显示的证书还是为 Web 服务器或为 OPC UA 
创建的证书。同样，可以在此处创建带有 Web 服务器或 OPC UA 的设置的证书，但必须在

相应的位置使用此类证书。

创建新证书时，会在设备的相应对话框中输入以下值作为默认值：

• 用途和密钥用法：例如，TLS 客户端/服务器。填写适合相应服务的 X.509 V3 标准证书的

扩展项“KeyUsage”和“ExtendedKeyUsage”。
• 证书颁发机构：对于本地 CPU 特定的证书管理，只能使用自签名证书。

• 证书参数： 
– 证书持有者：例如，<CPU 名称>/TLS。字符集受限，因而可满足 ASN.1 的相关规范要

求。

– 加密过程：例如，EC（椭圆曲线）、RSA。请注意，所选加密过程 EC 在输入时未针对

特定设备进行验证。 
– 加密参数：取决于加密过程。

– 哈希算法：用于对证书进行签名的算法。

– 有效期：根据系统时间，在有效期的两个字段中，输入有效期的开始和结束时间。

– 证书持有者的备用名称 (SAN)：所用接口的 IP 地址或 DNS 名称。

可使用其它值覆盖默认值。 

伙伴设备的证书

对于伙伴设备的证书，可选择本地证书管理器的设备证书。无须相应的私钥即可使用设备证

书。此外，还可以选择其它 CPU 或 CP 的证书，从而在项目中实现安全通信。其它 CPU 或 CP 
的证书无须使用私钥即可加载至该 CPU 中。对于可通过全局证书管理器获取的证书链，属于 
CPU 或 CP 的证书链仍未中断，相应的证书颁发机构和中间证书仍会分配给 CPU 或 CP。
删除伙伴设备证书表中的证书时，只会删除证书与全局证书管理器的链接。因此，该证书对

设备不再可用，但仍保存在全局证书管理器中。需要时，如果从全局证书管理器中将该证书
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选作新证书，则它会再次用于设备。如果要针对整个项目删除证书，则需要在全局证书管理

器的快捷菜单中执行该操作。 

参见

应了解的证书管理器知识 (页 1360)
创建证书 (页 1363)
分配证书 (页 1365)
导出证书 (页 1366)
删除证书 (页 1366)
全局安全证书管理器 (页 397)
设备相关的安全功能 (页 366)

创建证书 (S7-1500)

简介

可以为设备创建新证书。使用取消激活的全局安全证书管理器创建新证书时，相关证书仅适

用于此设备。独占式使用 CPU 特定的本地证书管理器时，仅创建自签名证书。

此外，还可以使用 Web 服务器或 OPC UA 的 CPU 设置直接创建新证书。

在 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本 (S7-1500) 或 V4.5 及以上版本 (S7-1200) 中，PLC 通信证

书由系统预先选择并自动生成。 

要求

设备必须通过证书管理器实现安全功能。这适用于固件版本为 V2.0 或更高版本的 S7-1500 
CPU。
在 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本 (S7-1500) 或 V4.5 (S7-1200) 及以上版本中，保护机密组

态数据的密码设置必须一致。

操作步骤

要创建新证书，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，转至设备属性的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager)。

2. 单击证书表中的“添加”(Add)。将在表中插入新行。
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3. 单击新行。将打开新证书选项。

4. 单击“添加”(Add) 按钮。相应对话框窗口随即打开，在此输入新证书的数据。

5. 显示如何对新证书进行签名：

– 自签名：如果证书必须是自签名证书。 
– 由证书颁发机构 (CA) 进行签名：从下拉列表中选择证书颁发机构。仅适用于激活了

证书管理器的全局安全设置的情况。 
6. 输入证书的参数。

7. 如果单击“确定”(OK)，则会创建新证书并输入到表格中。

说明

自签名证书

使用自签名证书时，虽然已对传输路径进行加密，但消息的接收方尚未确认所谓的发送方是

否是真正的发送方。由证书颁发机构签名的消息会对接收方将发送方标识为“真正的”发送

方。此时，可以为设备创建自签发证书，但仍需等待证书颁发机构对证书进行签名。通过项

目树中的全局安全证书管理器，您可以在接收到证书颁发机构 (CA) 的“官方”证书后通过

指定证书颁发机构的方式，更换临时使用的自签名证书或更新该证书。当然，也可将自签名

证书保留在项目中，并不使用“官方的”CA 证书。

结果

已为设备创建新证书。在上述过程中，自动输入“TLS”，作为用途。否则，如果在 Web 服务

器的 CPU 设置中使用“安全”区域，则会输入开始创建证书时使用的服务，例如“Web 服务

器”。 

证书 ID
证书管理器中的每个证书都会接收到一个 ID。此 ID 用于在下列情况下对证书进行标识：

• OPC UA 服务器证书

• 受信 OPC UA 客户端的列表 
• 受信 OPC UA 用户的列表 
• Web 服务器证书

• 安全 OUC 指令

• 用于 PG/HMI 间安全通信的 PLC 通信证书

如果在 TIA Portal 中创建或导入证书，则证书 ID 由证书管理器分配。对特定系统数据类型（例

如，SDT TCON_IP_v4_Sec）唯一分配证书时，需要使用证书 ID。证书 ID 在项目中唯一，不

能更改。
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参见

CPU 特定的局部证书管理器 (页 1361)
设备相关的安全功能 (页 366)

分配证书 (S7-1500)

简介

可以在巡视窗口中为 CPU 和 CP 分配可用的证书。

要求

设备必须通过证书管理器实现安全功能。这适用于固件版本为 V2.0 或更高版本的 S7-1500 
CPU。

操作步骤

要为设备分配可用的证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 在巡视窗口中，转至设备属性的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager)。

2. 单击证书表中的“添加”(Add)。将在表中插入新行。

3. 单击新行。将打开新证书选项。 
4. 选择可用的证书。如果只有 CPU 特定的局部证书管理器激活，则无法查看全局可用的证书。

如果激活了全局安全证书管理器，则只能查看并选择全局可用的证书。

5. 单击绿色复选标记，将所选证书输入到证书表中。 

结果

所选证书已分配给设备。

参见

CPU 特定的局部证书管理器 (页 1361)
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导出证书 (S7-1500)

简介

可通过证书管理器导出可用的证书。

要求

设备必须通过证书管理器实现安全功能。这适用于固件版本为 V2.0 或更高版本的 S7-1500 
CPU。

操作步骤

若要导出证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 在巡视窗口中，转至设备属性的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager)。

2. 右键单击待导出证书所在的行，打开快捷菜单。

3. 单击“导出证书”(Export certificate)。
4. 采用以下可选文件格式之一导出证书：CER、DER。
私钥无法导出，因为私钥已进行非对称加密，无法恢复。

结果

所选证书已导出，现可进行备份或用于其它项目。

参见

CPU 特定的局部证书管理器 (页 1361)

删除证书 (S7-1500)

简介

可通过证书管理器删除可用的证书。

要求

设备必须通过证书管理器实现安全功能。这适用于固件版本为 V2.0 或更高版本的 S7-1500 
CPU。
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操作步骤

若要删除证书，请按照以下步骤进行操作：

1. 在巡视窗口中，转至设备属性的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager)。

2. 右键单击待删除证书所在的行，打开快捷菜单。

3. 单击“删除证书”(Delete certificate)。

结果

已在设备中删除所选证书。借助激活的全局安全证书管理器，可为项目保留证书，但不再用

于设备。

参见

CPU 特定的局部证书管理器 (页 1361)

Web 服务器的证书 (S7-1500)

简介

可以在巡视窗口的“Web 服务器 > 安全”(Web server > Security) 下为 Web 服务器创建或分配

服务器证书。

局部 Web 服务器证书

如果在局部创建 Web 服务器证书而不使用证书管理器的全局安全设置，则存在以下限制： 
• 该证书仅适用于组态的 CPU，而非整个项目。

• 只能创建自签名证书。自签名证书未嵌入“Public Key Infrastructure”(PKI) 中，无法对其它

证书进行签名。

• 证书的私钥无法导出。

只能在证书管理器的全局安全设置中导入和更新证书。
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Web 服务器证书的默认设置

创建新证书时，会在 Web 服务器的相应对话框中输入以下值作为默认值：

• 用途：Web 服务器。填写适用于 Web 服务器的“密钥用法”(Key usage) 下的条目（X.509 
V3 证书的扩展项“KeyUsage”和“ExtendedKeyUsage”）。

• 证书持有者：<CPU 名称>/Web 服务器。字符集受限，以满足 ASN.1 的相关规范要求。 
• 加密过程：EC。
• 加密参数：prime256v1。
• 有效期：根据系统时间，在有效期的两个字段中，输入有效期的开始和结束时间。

• 证书持有者的备用名称 (SAN)：所用的 CPU 和 CP 接口的 IP 地址。

可使用其它值覆盖默认值。

注意

带预留 IP 地址的 SAN
如果证书持有者的备用名称包含一个或多个预留的 IP 地址，则证书将不能满足指南“Baseline 
Requirements Certificate Policy for the Issuance and Management of Publicly-Trusted 
Certificates”要求。这会导致与您自己的 Web 浏览器不兼容。

为满足上述指南要求，应使用域名代替证书持有者备用名称中的 IP 地址。这要求网络中包

含 DNS 服务器，用于解析设备的 IP 地址。

参见

应了解的证书管理器知识 (页 1360)
证书通信原理：基于 TLS 的 HTTP (页 383)

OPC UA 服务器的证书 (S7-1500)

简介

可以在巡视窗口的“OPC UA > 服务器 > 安全”(OPC UA > Server > Security) 下为 OPC UA  创建

或分配服务器证书。
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OPC UA 的局部服务器证书

如果在局部为 OPC UA 创建服务器证书而不使用证书管理器的全局安全设置，则存在以下限

制： 
• 该证书仅适用于组态的 CPU，而非整个项目。

• 只能创建自签名证书。自签名证书未嵌入“Public Key Infrastructure”(PKI) 中，无法对其它

证书进行签名。

• 证书的私钥无法导出。

只能在证书管理器的全局安全设置中导入和更新证书。

服务器证书的默认设置

创建新证书时，会在 OPC UA 的相应对话框中输入以下值作为默认值：

• 用途：OPC UA 服务器。填写适用于 OPC UA 服务器的“密钥用法”(Key usage) 下的条目

（X.509 V3 证书的扩展项“KeyUsage”和“ExtendedKeyUsage”）。 
• 证书持有者：<CPU 名称>/OPCUA。字符集受限，因而可满足 ASN.1 的相关规范要求。 
• 加密过程：RSA。
• 加密参数：2048。
• 有效期：根据系统时间，在有效期的两个字段中，输入有效期的开始和结束时间。

• 证书持有者的备用名称 (SAN)：所用接口的 IP 地址以及 OPC UA 服务器的 URI。
可使用其它值覆盖默认值。 

参见

应了解的证书管理器知识 (页 1360)

测试、调试和路由 (S7-1500)

测试、调试和路由

如果要定期使用 PG 功能通过此接口进行调试和测试，则选中该复选框。 
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如果选择“测试、调试和路由”(Test, commissioning, routing) 选项，接口会成为 PROFIBUS 
上的活动设备（换句话说，接口包含在 PROFIBUS 的令牌循环中）。 然后即可实现下列功能：

• 编程（例如装载）

• 测试（状态/修改）

• S7 路由（智能从站作为网关）

这样会延长令牌循环时间。 在对时间要求严格的应用环境中，以及在不需要 S7 路由和客户

机功能进行通信的情况下，请不要启用此选项。 
如果不选中“测试、调试和路由”(Test, commissioning, routing) 复选框，接口将仅用作通信

服务的服务器。 
服务器功能意味着，只有伙伴（例如 PG、OP 或自动化系统）才可以发起通信。 不启用“测

试、调试、路由”选项时请注意下列特性： 
• 不能进行 S7 路由

• 虽然可以进行编程和测试，但速度很慢（不会延长总线令牌循环时间）

激活和取消激活 SNMP (S7-1500)
多种服务和工具采用网络管理协议 SNMP (Simple Network Management Protocol) 对网络拓

扑进行监视和诊断。在 SNMP 中，采用传输协议 UDP。SNMP 包含两个角色：SNMP 管理器

（客户端）和 SNMP 代理（服务器）。 
• SNMP 管理器用于对网络节点进行监视： 
• SNMP 客户端则收集各个网络节点的各种网络特定信息，并以结构化的形式存储在 MIB 

(Management Information Base) 中。多种服务和工具（作为 SNMP 管理器）以这些数据

为基础执行详细的网络诊断。

SNMP 还适用于 PROFINET IO 系统，用于管理网络基础设施以及 IO 控制器和 IO 设备。

说明

如果取消激活设备的 SNMP 功能，则无法使用各种网络拓扑诊断选项（例如，使用 PRONETA 
工具）。

示例：对于在线-离线拓扑比较，TIA Portal 确定实际连接的端口并将 SNMP 用于此功能。 

默认设置取决于固件版本

S7-1200 和 S7-1500 CPU 已集成 SNMP 代理。SNMP 采用不同的默认设置（SNMP 激活或取

消激活），与具体的固件版本有关。 
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对于以下固件版本的 CPU，SNMP 代理默认情况下已激活，并且可以通过用户程序中的数据

记录取消激活：

• CPU S7-1200 V4.1 到 V4.5
• CPU S7-1500 V1.8 到 V2.9
在某些特定条件下，可能需要取消激活 SNMP。示例：

• 网络中的安全规则不允许使用 SNMP。
• 用户可使用自己的通信指令，定制相应的 SNMP 解决方案。

当前默认设置

对于以下固件版本的 CPU，SNMP 代理默认情况下已取消激活，并且可以通过用户程序中的

数据记录激活：

• CPU S7-1200 V4.6 及更高版本

• CPU S7-1500 V3.0 及更高版本

如果未下载组态或未插入存储卡，将采用默认设置“已取消激活”。 

说明

更换部件方案

出于兼容性原因，固件版本为 V3.0 及以上版本的 S7-1500 CPU，如果下载了低版本项目

（CPU 固件 < V3.0），其行为与低版本项目中的 CPU 类似： 
SNMP 被激活并且“public”和“private”社区字符串生效。 

组态 SNMP (S7-1200)
自 CPU 固件版本 4.6 以及 TIA Portal V18 起，可以在 CPU 属性中更改以下 SNMP 设置：

• 激活 SNMP（默认设置：已取消激活）

相关设置，请参见 CPU 属性的“高级组态 > SNMP”(Advanced configuration > SNMP) 区域。

组态 SNMP (S7-1500)
自 CPU 固件版本 V3.0 以及 TIA Portal V18 起，可以在 CPU 属性中更改以下 SNMP 设置：

• 激活 SNMP（默认设置：已取消激活）

• 只读团体字符串（默认值：“public”）
• 读写团体字符串（默认值：“private”）
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相关设置，请参见“高级组态 > SNMP”(Advanced configuration > SNMP) 区域。

团体字符串的含义和属性

SNMP 团体字符串（也称为团体名称）类似于用户 ID 或密码，用于访问设备（例如路由器）

的信息/统计信息。

为了提高访问的安全性，请更改 CPU 属性中的默认团体字符串。SNMP 管理器在收到 SNMP 
代理发出的验证请求时通过传输团体字符串来验证自己的身份。  
团体字符串作为纯文本传输。

• SNMP 只读操作 (GET) 的默认团体字符串是“public”。
• SNMP 读写操作 (SET) 的默认团体字符串是“private”。
团体字符串的字符数：1-240。
团体字符串支持以下字符：

• a-z，A-Z
• 0-9
• -
• .

在用户程序中激活/取消激活 SNMP
要在用户程序中激活/取消激活 SNMP，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 中，创建一个包含 B071H 数据记录结构的数据块。下表列出了数据记录 B071H 的
结构：

字节 元素 代码 说明

0 到 1 块 ID F003H 标头

该数据记录的长度从字节 4
“版本”开始计算。

2 到 3 块长度 8
4 版本 01H

5 子版本 00H

6 到 7 预留 - -
8 到 11 SNMP 控制器 0、1 0：禁用 SNMP。

1：激活 SNMP。
2. 通过“WRREC”指令（写入数据记录），将程序循环 OB (OB1) 中的数据记录 0xB071 传送到 CPU 

中。将 CPU 中集成的 PROFINET 接口作为硬件标识符。
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说明

更改每个 PROFINET 接口的 SNMP 设置

在程序循环 OB 中传送的数据记录的 SNMP 设置仅适用于 IO 控制器的已寻址 PROFINET 接口。

如果要在其它 PROFINET 接口中激活/禁用 SNMP，则必须在程序循环 OB 中针对 IO 控制器中

集成的每个附加 PROFINET 接口分别传送数据记录。

SNMP 组态和用户程序的相互作用

• 通过用户程序“激活/取消激活”的 SNMP 设置属于非保持性设置，即在接通/断开电源后、

下载新硬件配置后或恢复出厂设置后，组态的设置再次生效。 
• 从 CPU 下载组态（“上传设备作为新站”）时，将采用组态的 SNMP 设置（已激活/已取

消激活）。先前由用户程序中的数据记录设置的 SNMP 设置将被忽略。 
• 团体字符串只能在组态中更改；团体字符串不能通过用户程序中的数据记录来设置。

但是，可以通过数据记录激活组态的团体字符串。

例如：

已在 S7-1500 CPU 的组态中将 SNMP 设置为取消激活。更改 CPU 属性中的默认团体字符

串，然后将组态下载到 CPU 中。

然后，通过数据记录传输激活 SNMP。
结果：将采用更改后的团体字符串。 

• 对于固件版本不超过 2.9 的 S7-1200 CPU 和 S7-1500 CPU，当激活 SNMP 时，预设的社

区字符串（“public”和“private”）始终有效。 

通过程序激活/禁用 SNMP - 标准 CPU (S7-1500)

简介

如果要使用 SNMP 管理网络基础设施、IO 控制器和外围设备，需要在 CPU 1516-3 PN/DP 中
激活 SNMP。以下示例显示了为此需要传送到 PROFINET 接口的 0xB071 数据记录。

要求

• 自固件版本 V3.0 起的 CPU 1516‑3 PN/DP
• STEP 7 版本 V14 或更高版本
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解决方案

将 0xB071 数据记录传送到 IO 控制器的 PROFINET 接口。以激活此 PROFINET 接口的 SNMP。
以下示例说明如何在全局数据块中创建数据记录并在程序循环 OB（例如 OB1）中将其传送

到 PROFINET 接口 (Local~PROFINET_interface_1)。 
要在 1516‑3 PN/DP 的已寻址 PROFINET 接口中激活 SNMP，请按以下步骤操作：

1. 创建全局数据块。

2. 指定一个名称，例如“ActivateSnmp”。
3. 在“Static”下，创建 0xB071 数据记录的结构（图中：“snmpRecord”）和其它用于传送数据记

录的变量。下图显示了数据块结构“ActivateSnmp”。

4. 使用“WRREC”（写入数据记录）指令将 OB 程序循环（例如，OB1）中的 0xB071 数据记录传
送到 CPU 1516-3 PN/DP。相关示例程序，请参见下一部分

OB1 中数据记录传送的编程示例

在以下程序代码中，数据记录 0xB071 使用 REPEAT-UNTIL 循环传送。
//-----------------------------------------

// Start writing SNMP settings

//-----------------------------------------

IF "ActivateSnmp".snmpWrite THEN

    REPEAT

        "instWrrec_1"(REQ:="ActivateSnmp".snmpWrite,

                      ID:="Local~PROFINET-Schnittstelle_1",

                      INDEX:=16#B071,

                      DONE=>"ActivateSnmp".snmpWrDone,

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1374 编程和操作手册, 11/2022



                      ERROR=>"ActivateSnmp".snmpWrError,

                      STATUS=>"ActivateSnmp".snmpWrStatus,

                      RECORD:="ActivateSnmp".snmpRecord);

    UNTIL "ActivateSnmp".snmpWrDone OR "ActivateSnmp".snmpWrError

    END_REPEAT;

    IF "ActivateSnmp".snmpWrError THEN

        ;       // add error handling

    END_IF;

    "ActivateSnmp".snmpWrite := FALSE;

END_IF;

再次禁用 SNMP
以上程序代码稍作改动，即可禁用 SNMP。在用户程序中，为

“"ActivateSnmp".snmpRecord.snmpControl”变量赋值“0”：
"ActivateSnmp".snmpRecord.snmpControl := 0;
下次调用“WRREC”指令时，将再次禁用 SNMP。

通过程序激活/禁用 SNMP - R/H-CPU (S7-1500)
在 S7-1500R/H 系统中，可以像使用标准 CPU 一样在用户程序中激活/禁用 SNMP。 
但是，S7-1500R/H 系统不会自动同步两个 CPU 的 SNMP 状态（激活/取消激活）。通过

“WRREC”指令设置的 SNMP 状态（已激活/已取消激活）仅在 PROFINET 接口通过 WRREC 指
令进行寻址的 CPU 中生效。S7-1500R/H 系统不会将设置的 SNMP 状态同步到相应的另一个 
CPU（主 CPU 或备用 CPU）。

示例：

S7-1500 R/H 系统处于 RUN-Redundant 系统状态。使用“WRREC”指令更改主 CPU 的本地 
PROFINET 接口的 SNMP 状态。如果此 CPU 发生故障或被更换，则 SYNCUP 之后 SNMP 状态

不发生变化。

解决方法： 
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使用“WRREC”指令，在运行期间将数据记录写入已分别寻址的两个 CPU 的 PROFINET 接口。在

“WRREC”指令中，寻址左侧 CPU 的 PROFINET 接口的硬件标识符。再次调用“WRREC”指令。

此时，寻址右侧 CPU 的 PROFINET 接口的硬件标识符。 

S7-1500R/H 系统的附加步骤

寻址的两个 R/H CPU 的 PROFINET 接口具有不同的硬件标识符。因此，对于 S7-1500R/H 系
统，将数据记录分别传送到寻址的两个 CPU 的 PROFINET 接口。从下表中获取相应 PROFINET 
接口的值：

CPU PROFINET 接口 PROFINET 接口的硬件标识符

冗余 ID 为“1”的 
CPU（前 名称：

PLC_1）

X1 65164（前 名称：Local1~PROFINET-
interface_1）

X2 当前不支持 PROFINET。
冗余 ID 为“2”的 
CPU（前 名称：

PLC_2）

X1 65364（前 名称：Local2~PROFINET-
interface_1）

X2 当前不支持 PROFINET。

说明

将数据记录传输到备用 CPU
只有在 S7-1500R/H 系统达到“Run REDUNDANT”系统状态后，才可以将数据记录传送到备用 
CPU 的已寻址 PROFINET 接口。否则，数据记录无法传送到备用 CPU 的寻址 PROFINET 接
口。 
S7-1500R/H 系统达到系统状态“Run REDUNDANT”时，将启动 CPU 冗余错误 OB (OB72)。
OB72 的“Fault_ID”变量包含错误代码“B#16#03”或“B#16#06”。

示例：两个 R/H CPU 的 WRREC 调用 
要通过传送数据记录在两个 CPU 的已寻址 PROFINET 接口中激活/禁用 SNMP，请按以下步骤

操作：

1. 创建全局数据块。

2. 指定一个名称，例如“ActivateSnmp”。
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3. 在“Static”下，创建 0xB071 数据记录的结构（图中：“snmpRecord”）和其它用于传送数据记
录的变量。下图显示了数据块“ActivateSnmp”的结构。

4. 将组织块“CPU 冗余错误”(OB72) 添加到用户程序中。相关 OB72 示例程序，请参见下一部分。

5. 打开程序循环 OB (OB1)。 
6. 在 OB1 2 中，运行“WRREC”指令以将数据记录传送到两个 CPU 分别寻址的 PROFINET 接口。相

关 OB1 示例程序，请参见下一章节。
结果：0xB071 数据记录被分别传送到寻址的两个 CPU 的 PROFINET 接口。

OB72 和 OB1 组织块的编程示例

打开已添加的 OB72。使用以下程序代码，判断 R/H 系统是否已进入“Run-REDUNDANT”状
态，并设置“WRREC”指令的启动命令：
//--------------------------------------------
// Check redundancy state and set "snmpWrite"
//--------------------------------------------
IF #Fault_ID = B#16#03 THEN
    "ActivateSnmp".snmpWrite := TRUE;
ELSIF #Fault_ID = B#16#06 THEN
    "ActivateSnmp".snmpWrite := TRUE;
END_IF;

打开程序循环 OB (OB1)。使用以下程序代码，可运行 2 条“WRREC”指令以将数据记录传送

到两个 CPU 分别寻址的 PROFINET 接口：
//-----------------------------------------

// Start writing SNMP settings

//-----------------------------------------
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IF "ActivateSnmp".snmpWrite THEN

    REPEAT      // write SNMP settings for the right PLC

        "instWrrec_1"(REQ:="ActivateSnmp".snmpWrite,

                      ID:="Local1~PROFINET_interface_1",

                      INDEX:=16#B071,

                      DONE=>"ActivateSnmp".plcRight.snmpWrDone,

                      ERROR=>"ActivateSnmp".plcRight.snmpWrError,

                      STATUS=>"ActivateSnmp".plcRight.snmpWrStatus,

                      RECORD:="ActivateSnmp".snmpRecord);

    UNTIL "ActivateSnmp".plcRight.snmpWrDone OR 
"ActivateSnmp".plcRight.snmpWrError

    END_REPEAT;

    IF "ActivateSnmp".plcRight.snmpWrError THEN

        ;       // add error handling for right plc

    END_IF;

    REPEAT      // write SNMP settings for the left PLC

        "instWrrec_2"(REQ:="ActivateSnmp".snmpWrite,

                      ID:="Local2~PROFINET_interface_1",

                      INDEX:=16#B071,

                      DONE=>"ActivateSnmp".plcLeft.snmpWrDone,

                      ERROR=>"ActivateSnmp".plcLeft.snmpWrError,

                      STATUS=>"ActivateSnmp".plcLeft.snmpWrStatus,

                      RECORD:="ActivateSnmp".snmpRecord);

    UNTIL "ActivateSnmp".plcLeft.snmpWrDone OR 
"ActivateSnmp".plcLeft.snmpWrError

    END_REPEAT;

    IF "ActivateSnmp".plcLeft.snmpWrError THEN
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        ;       // add error handling for left plc

    END_IF;

    "ActivateSnmp".snmpWrite := FALSE;

END_IF;

再次禁用 SNMP
以上程序代码稍作改动，即可禁用 SNMP。在用户程序中，为

“"ActivateSnmp".snmpRecord.snmpControl”变量赋值“0”：
"ActivateSnmp".snmpRecord.snmpControl := 0;
下次调用“WRREC”指令时，将再次禁用 SNMP。

等时同步模式（集中组态） (S7-1500)

为 S7-1500 中的集中式 I/O 组态等时同步模式 (S7-1500)
在 S7-1500 站中，为某模块（如，模拟量输入模块）中集中组态等时同步模式时，应与分

布式模块组态相同，将其禁用： 
• 在 I/O 模块的属性中，需要启用等时同步模式，将该模块的地址分配给一个过程映像分区，

并将该过程映像分区分配给等时同步模式中断 OB。
• 在等时同步模式中断 OB 的属性中，您可以调整应用的循环时间和延迟时间（建议：保留

自动设置）。

• 在 CPU 属性中，也可启用等时同步模式，并调整发送时钟和 Ti/To 值的设置。

使用新增功能，可选择同步类型：在此，可设置 CPU 使用本地发送时钟，或将发送时钟

同步为集中组态模块中 PROFINET 接口 X1 的发送时钟。对于后者，PROFINET 接口的发

送时钟会超前一定时间。 

要求

• S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 或更高版本（不带紧凑型 CPU 和 S7-1500R/H CPU）
• STEP 7 (TIA Portal) V15.1 或更高版本

• 集中组态的等时同步模块
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• 集中组态的通信处理器 (CP) 或通信模块 (CM) 上，未连接 PROFINET IO 和 PROFIBUS DP 系
统

• 通信处理器 (CP) 或通信模块 (CM) 在集中组态中未用作智能设备或智能从站

基本操作步骤

组态 I/O 和等时同步模式中断 OB
要在 I/O 和用户程序之间创建等时同步连接，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择 S7-1500 CPU。 
2. 如果已从旧版本执行 S7-1500 CPU 的固件更新，请更新模块描述：

– 打开该模块的“属性”(properties)。
– 在“常规 > 目录信息”(General > Catalog information) 选项卡中，单击“更新模块描

述” (Update module description) 按钮。

3. 切换到设备视图。

4. 插入可等时同步操作的 I/O 模块（例如 AI 8 x U/I HS）。

5. 转至巡视窗口中所选 I/O 模块的“I/O 地址”(I/O addresses) 区域。

6. 在 I/O 地址区域中进行以下设置：

– 选择“等时同步模式”(Isochronous mode) 选项。

– 选择一个过程映像分区，如过程映像分区 1。
– 单击“组织块”(Organization block) 下拉列表，并单击“添加新对象”(Add new object) 

按钮，或者选择已存在的 OB。将打开用于选择组织块的对话框。 
– 选择“同步循环”(Synchronous Cycle) OB。单击“确定”(OK) 确认选择。

如果进行自动编号分配，将生成并打开 OB 61。在巡视窗口中，选择“等时同步模

式”(Isochronous mode) 区域，之后可继续直接设置应用循环时间和延时时间，并在指

令部分中进行 OB 编程。 
7. 如果由于所用模块的原因，等时同步系统仅可使用某一发送时钟（如 1 ms）操作，但过程值

的采样速率必须更快，请使用过采样功能。对于支持该功能的模块，可以较短的时间间隔扫
描通道（如，模拟量输入模块）的过程值。

8. 如有需要，可在设备视图中插入其它 I/O 模块。调整等时同步模式的组态和设置

组态 CPU
1. 在 STEP 7 的设备视图中选择该 CPU，检查等时同步模式设置。

2. 在所标记 CPU 的巡视窗口中，浏览至“高级组态 > 等时同步模式”(Advanced configuration 
> Isochronous mode) 区域。
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3. 在“本地模块的等时同步模式”(Isochronous mode for local modules) 区域中，检查以下各
项： 
– 是否已选择等时同步模式

– 如果仅使用时钟同步对集中组态模块进行访问，则可选择同步类型“本地发送时

钟”(Local send clock)；
如果集中组态模块使用 SEND 时钟与 PROFINET 接口 X1 的发送时钟进行同步，则可选

择同步类型“使用 PROFINET 接口的发送时钟”。 
如有必要，可调整发送时钟和数据等时同步读入/输出的时间 Ti/To。

4. 在“详情概览”(Detail overview) 区域中，包含可等时同步操作的组态的所有模块。根据需要
为所需模块选择或取消选择等时同步模式。

说明

更新固件后组态等时同步模式

如果在升级项目并随后将 S7-1500 CPU 的固件更新为当前版本后，集中插入的模块将无法

在等时同步模式下进行组态，需要更新各个模块的模块描述。为此，需要打开模块的“属

性”(Properties) 并单击“常规 > 目录信息”(General > Catalog information) 选项卡中的“更

新模块描述” (Update module description) 按钮。

更多信息，请参见“更换或更新硬件部件 (页 66)”一节。 

参见

CPU 属性概述 (页 1304)

采用集中式组态时进行同步的时间顺序 (S7-1500)

从输入数据的读入到输出数据的输出      
以下将对同步中所涉及的所有组件的基本时间顺序进行详细说明： 
① 过程中的测量值采集

② 集中式 I/O 中的等时同步读入测量值（输入数据）

③ 将输入数据传输到 CPU
④ 在 CPU (OB 6x) 的等时同步应用中对输入数据进行进一步处理

⑤ 将输出数据传输到集中式 I/O
⑥ 输出数据的等时同步输出
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为使所有的输入数据可供在下一个周期开始时传输到 CPU，将 I/O 读入周期的开头提前时间 
Ti。Ti 是输入的“闪光灯”。该时间过后，会读入所有的同步输入。可通过 Ti 补偿模数转换等。

提前时间 Ti 可由 STEP 7 组态，也可由用户手动组态。由 STEP 7 自动分配提前时间 Ti。使用

默认设置时，STEP 7 可确保设置常用的 小 Ti。

背板总线将输入数据传输到 CPU。启动应用程序来与周期同步。也就是会在可组态延时时间 
TV 后调用等时同步模式中断 OB。等时同步模式中断 OB 中的用户程序定义过程响应，并及

时为下一个数据循环的开始提供输出数据。数据循环（发送时钟）的长度始终由用户来组态。

在时间 To 内，数据会： 
• 通过背板总线传输到 I/O 模块 
• 在 I/O 模块中进行处理，例如转换为模拟值

时间 To 到期后，数据会输出到过程。

时间 To 可由 STEP 7 组态，也可由用户组态。STEP 7 将自动分配时间 To。STEP 7 将自动计

算出常用的 小 To。
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组织块 (S7-1500)

OB 启动信息 (S7-1500)

OB 启动信息的结构

组态 S7-1500 CPU 的 OB 属性时，还需要指定 OB 启动信息的结构：

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
• 优化启动信息

关于 S7-300 和 S7-400 CPU 的 OB 启动信息

OB 启动信息是本地数据的一部分，S7-300 和 S7-400 CPU 的 OB 启动信息具有相同的结构。

优化启动信息

优化启动信息是一组输入变量。

它仅提供识别 OB 启动事件所需的信息。

为各个 OB 显示的语义相同的信息位于优化启动信息中的同一变量名下。

所有类型组织块的说明 (S7-1500)

启动 OB (S7-1500)

说明     
操作系统从“STOP”切换到“RUN”模式时，将调用每个启动 OB。 如果有多个启动 OB，则按照 
OB 编号依次调用，从 小 OB 编号开始调用。

所有启动 OB 构成的整体称为启动例程。

可在启动例程中定义循环程序的默认设置。 
在此，过程映像输入的所有值均为 0。 启动例程的执行没有时间限制。 不能使用时间驱动

或中断驱动的组织块。

执行启动例程之后，操作系统将读入过程映像输入并启动循环程序。
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启动信息结构

启动 OB 具有以下启动信息：

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 
与 S7-300 和 S7-400-CPU 中启动信息的分配的不同之处在于：

– 如果 OB 编号 > 254，则 OB_NUMBR=B#16#FF
• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

LostRetentive BOOL 为 TRUE，如果保持性数据区域中的内容丢失

LostRTC BOOL =TRUE，如果实时时钟的时间已丢失

参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)
“STARTUP”操作模式 (页 1269)

循环 OB (S7-1500)

说明     
用户程序的本质就是循环程序。 并循环执行相关的程序部分： 该过程执行之后，操作系统

将再次开始执行。

循环程序可以有一个或多个循环 OB。 这些 OB 的优先级为 1，是所有 OB 中优先级 低的。 
任何其它事件类别的事件都可以中断循环程序。

如果创建了多个程序循环 OB，将按照这些 OB 的编号依次进行调用。 首先调用 OB 编号

小的程序循环 OB。  
下列事件可启动循环程序：

• 启动处理结束

• 循环程序先前的执行结束

执行循环程序之后，操作系统按照以下步骤更新过程映像：

1. 将过程映像输出中的值写到输出模块。

2. 读取输入模块处的输入并传送到过程映像输入。
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循环时间监视

循环时间是指循环程序运行时间，包括高优先级 OB 中所有嵌套程序部分的运行时间。 如果

创建了多个程序循环 OB，每个程序循环 OB 都会占用循环时间。

操作系统将监视循环时间是否仍小于所组态的 大循环时间。 如果循环时间超出 大循环

时间，则调用 OB 80（启动事件 W#16#0002:3501）。 通过调用 RE_TRIGR 指令，可在程序

的任何位置重新启动该时间监视功能来防止超出 大循环时间。 如果 大循环时间超出循

环中的第二个时间（未重新启动时间监视功能），CPU 将切换为 STOP 模式（事件 
W#16#0002:3500）。

小循环时间

除监视 大循环时间外，还可以保证 小循环时间。 为此，操作系统会延时新循环的启动，

直到达到了 小循环时间。

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 
与 S7-300 和 S7-400-CPU 中启动信息的分配的不同之处在于：

– 第一次调用时，SCAN_1=B#16#01；其它每次调用时，B#16#03
– 如果 OB 编号 > 254，则 OB_NUMBR=B#16#FF

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

Initial_Call BOOL 为 TRUE，在下列情况下将第一次调用此 OB：
• 从 STOP 或 HOLD 切换为 RUN
• 重新加载后

保持性 BOOL 为 TRUE，如果有保持性数据

参见

事件和 OB (页 1296)
评估值状态 (页 1288)
OB 启动信息 (页 1383)
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时间中断 OB (S7-1500)

说明     
S7-1500 CPU 中具有时间中断 OB，可通过如下方法启动：

• 在指定时间（日期带有时间）启动一次

• 周期性启动（可按以下时间间隔启动： 每分、每小时、每日、每周、每月、月末及每年）

启动时间中断 OB
只有满足以下要求，CPU 才能启动时间中断 OB：
• 必须提前设置并激活了相关的时间中断。 （设置时间中断意味着指定启动时间和持续时

间。）

• 必须将时间中断 OB 加载到 CPU。
可通过下列三种方式，设置并激活时间中断：

• 通过 STEP 7 设置并激活时间中断。

• 通过 STEP 7 设置时间中断，然后通过在程序中调用 ACT_TINT 指令激活中断。

• 通过调用 SET_TINTL 指令设置时间中断，然后通过在程序中调用 ACT_TINT 指令激活中断。

时间中断的规则

• 如果设置时间中断，只处理相应 OB 一次，则启动时间不允许为过去的时间（与 CPU 的
实时时钟相关）。

• 如果设置时间中断，循环处理相应 OB，但启动时间已过，则将根据当前时间在下次的这

个时间处理该时间中断 OB。
• 周期性时间中断的日期必须与实际日期相对应。 例如，每月不能重复执行启动日期为 1/31 

的时间中断 OB。 在这种情况下，只有在有 31 天的月份中才会启动该 OB。
• 在启动完成之前，将不会执行启动期间激活的时间中断。

• 启动将删除用户程序中通过指令设置和激活的所有时间中断。

• 在从 HOLD 转换为 RUN 的事件中，操作系统将检查是否错过了时间中断。 如果错过，则

调用时间错误 OB。对于 S7-300 和 S7-400 CPU，如果选择相同的启动信息，则确认 OB 10 
到 17（且只确认这些 OB）是否错过了时间中断。 执行 OB 80 后，将随后执行第一个丢

失的 OB。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1386 编程和操作手册, 11/2022



时间中断在调快或调慢时间时的行为

时间中断的特征取决于调快或调慢时间所导致的时间差。 下表将对此进行详细说明。

更改时间 对时间中断的影响

< 20 s • 调快时间： 随后执行每个已跳过的时间中断。 设置

启动信息变量“CaughtUp”。 不调用 OB 80。
• 调慢时间： 不重复执行已在其它时间执行过或当前

已激活的时间中断。

> > > = 20 s • 调快时间： 如果跳过了一个或多个时间中断，则调

用 OB 80。 对于每个优先级，启动信息中都包含是

否至少跳过一个时间中断的信息。 如果未在 OB 80 
中删除时间中断，那么随后将执行跳过的第一个时

间中断，并设置启动信息变量“CaughtUp”。
• 调慢时间： 在其它时间重复执行时间中断。 如果时

间校正超出了时间中断持续时间，操作系统将计算

要重复执行的第一个时间中断的时间。 对于一个重

复执行的时间中断，将设置启动信息变量

“SecondTime”。
在标准时间和夏令时之间切换 这种切换仅在使用当地时间时有效。

• 从标准时间切换到夏令时，随后将执行一个之前跳

过的时间中断，并设置启动信息变量“CaughtUp”。 
不调用 OB 80。

• 从夏令时切换到标准时间： 在其它时间重复执行时

间中断。 对于一个重复执行的时间中断，将设置启

动信息变量“SecondTime”。
更改时区（导致当地时间发生更改） 重新计算当前激活的时间中断的启动时间。

• 调快当地时间后，随后将执行一个跳过的时间中

断，并设置启动信息变量“CaughtUp”。 不调用 OB 
80。

• 调慢当地时间后，可能会重复执行之前曾执行过的

时间中断。 对于一个重复执行的时间中断，将设置

启动信息变量“SecondTime”。
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时间监视

执行时间中断时，操作系统进行时间监视时可能会发生以下事件：

• W#16#0002:3504
通过将标准时间切换为夏令时，调快时间。 在此过程中跳过了时间中断的启动时间。 调
用 OB 80。

• W#16#0002:3505
调快时间。 在此过程中跳过了时间中断的启动时间。 调用 OB 80。

• W#16#0002:3507
OB 启动事件的缓冲区溢出。 在诊断缓冲区中输入一个条目。

• W#16#0002:3502
未决的 OB 启动事件数目超出了预设的限值。 调用 OB 80。

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 
与 S7-300 和 S7-400-CPU 中启动信息的分配的不同之处在于：

– 如果 OB 编号 > 122，STRT_INF=B#16#1F
– 如果 OB 编号 > 254，则 OB_NUMBR=B#16#FF

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

CaughtUp BOOL 为 TRUE，如果由于调快时间导致随后执行 OB 调用

SecondTime BOOL 为 TRUE，如果由于调慢时间导致第二次调用 OB。 注： 
SecondTime 仅需在调慢时间时设置一次。

参见

时间中断 OB 的参数分配 (页 1420)
事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)
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状态中断 OB (S7-1500)

说明     
接收到状态中断时，S7-1500 CPU 的操作系统将调用状态中断 OB。从站中的模块更改切换

操作模式（如，从“RUN”切换为“STOP”）时，可能会执行以上操作。有关可触发状态中断的

事件的更多详细信息，请参见从站或设备制造商文档。

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_IO 触发中断组件的硬件标识符

插槽 UINT 触发中断组件的插槽号

指示符 WORD 来自中断帧的中断指示符：

• PROFIBUS：
– 位 0 到 1：中断指示符

– 位 2：Add_Ack
– 位 3 到 7：顺序号

– 位 8 到 15：预留

• 中央和 PNIO：

– 位 0 到 10：序号（取值范围 0 至 2047）
– 位 11 到 15：0

参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)
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更新中断 OB (S7-1500)

说明     
接收到更新中断时，S7-1500 CPU 的操作系统将调用更新中断 OB。用户更改了从站或设备

的插槽参数时，可能会执行以上操作。有关可触发更新中断的事件的更多详细信息，请参见

从站或设备制造商文档。

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_IO 触发中断组件的硬件标识符

插槽 UINT 触发中断组件的插槽号

指示符 WORD 来自中断帧的中断指示符：

• PROFIBUS：
– 位 0 到 1：中断指示符

– 位 2：Add_Ack
– 位 3 到 7：顺序号

– 位 8 到 15：预留

• 中央和 PNIO：

– 位 0 到 10：序号（取值范围 0 至 2047）
– 位 11 到 15：0

参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)
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制造商或配置文件特定的中断 OB (S7-1500)

说明     
接收到制造商或配置文件特定的中断时，S7-1500 CPU 的操作系统将调用 OB 57。有关触发

此类中断的事件更多详细信息，请参见从站或设备制造商文档。

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 
与 S7-300 和 S7-400-CPU 中启动信息的分配的不同之处在于：

– STRT_INF=B#16#67
• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_IO 触发中断组件的硬件标识符

插槽 UINT 触发中断组件的插槽号

指示符 WORD 来自中断帧的中断指示符：

• PROFIBUS：
– 位 0 到 1：中断指示符

– 位 2：Add_Ack
– 位 3 到 7：顺序号

– 位 8 到 15：预留

• 中央和 PNIO：

– 位 0 到 10：序号（取值范围 0 至 2047）
– 位 11 到 15：0

参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)
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延时中断 OB (S7-1500)

说明     
延时中断 OB 在经过操作系统中一段可组态的延时时间后启动。 调用“SRT_DINT”指令时开始

计时延时时间（此时开始调用相关延时中断）。

在可通过操作系统调用延时中断 OB 之前，必须满足以下条件：

• 必须通过调用指令“SRT_DINT”来启动延时中断。

• 在组态过程中不得禁用延时中断 OB。
CPU 中必须存在延时中断 OB。

指令对延时中断的影响

还可使用“CAN_DINT”指令来取消已启动且尚未通过操作系统调用其相关延时中断 OB 的延时

中断，并使用“SRT_DINT”指令来重新启动此中断（并因此指定了一个不同的延时时间）。 此
外，还可以使用“QRY_DINT”指令查询延时中断的当前状态。

可以使用“DIS_AIRT”和“EN_AIRT”指令来禁用和重新启用延时中断。

说明

如果在执行“SRT_DINT”后通过“DIS_AIRT”阻断了中断，则只能在通过“EN_AIRT”启用后继续进

行处理。 这意味着相应延长了延时时间。

调用与延时中断 OB 相关的错误 OB
如果在处理完相关延时中断 OB 之前已达到延时中断的延时时间，操作系统将产生时间错误

（调用 OB 80）。

根据操作模式处理延时中断

"在 Startup 和 RUN 模式下可调用“SRT_DINT”，直至延时时间结束。 但是延时时间中断 OB 只
能在 RUN 模式下进行处理。 如果延时中断在启动 OB 中启动且在 CPU 进入 RUN 模式之前延

时时间已结束，则将延迟调用相应延时中断 OB，直至 CPU 处于 RUN 模式。

暖启动或冷启动将清除延时中断 OB 的所有启动事件。
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启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 
与 S7-300 和 S7-400-CPU 中启动信息的分配的不同之处在于：

– 如果 OB 编号 > 122，STRT_INF=B#16#2F
– 如果 OB 编号 > 254，则 OB_NUMBR=B#16#FF

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

符号 WORD 用户 ID： 调用“SRT_DINT”指令的输入参数 SIGN

参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)

循环中断 OB (S7-1500)

说明     
可通过循环中断 OB 以相同时间间隔启动程序部分。

循环中断 OB 的启动时间根据其时间间隔和相位偏移来通过以下公式确定：

启动时间 = n * 时间间隔 + 相位偏移 (n = 0, 1, 2 ... )
• 时间间隔即为两次调用之间的时间段，是 1 µs 基本时钟周期的整数倍。

• 相位偏移是以时间间隔为倍数，从启动时间进行偏移的时间间隔。

使用多个循环中断 OB 时可使用相位偏移。例如，当它们的时间间隔具有公倍数时，可使

用相位偏移来防止同时启动。

使用相位偏移的示例

在用户程序中插入 2 个循环中断 OB：一个 OB 的时间间隔为 20 ms，另一个的时间间隔为 
100 ms。使用相位偏移来确保不在 100 ms 的整数倍时同时调用这两个 OB。
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调用与循环中断 OB 相关的错误 OB
循环中断 OB 的运行时间必须远小于其时间间隔。否则，会在循环中断时间间隔结束后仍在

处理相应循环中断 OB。此时，操作系统会生成时间错误（调用 OB 80）。稍后将执行导致

错误的循环中断或将其放弃。但是，对于每个优先级稍后只能执行一个循环中断 OB。

在 RUN 模式中更改时间间隔或相位偏移

还可以通过 RUN 模式时下载或调用“SET_CINT”指令等方式更改 RUN 模式时的时间间隔或相

位偏移。

请注意，CPU 的操作系统始终参照 CPU 的启动时间 (POWER ON) 计算循环中断 OB 的启动事

件。因此，新的时间间隔值可能不同于新指定的值，具体取决于参数更改的时间点：

• 循环中断 OB 的两个连续启动事件的时间间隔可以小于原时间间隔和新时间间隔（极端情

况下，可以是极短的间隔）。如下图中的 Δt1 所示（时间间隔由 T0 改为 T1 时）。

• 循环中断 OB 的两个连续启动事件的时间间隔可以大于原时间间隔和新时间间隔（时间间

隔 大可以是原时间间隔与新时间间隔之和）。如下图中的 Δt2 所示（时间间隔由 T1 改为 
T2 时）。

RUN 模式下时间间隔改变时的循环中断 OB 调用

t
1

t
2

1 2 3 4

① 上电

② CPU 切换至 RUN 模式

③ 通过“SET_CINT”将时间间隔由 T0 设为 T1

④ 通过“SET_CINT”将时间间隔由 T1 设为 T2
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启动信息的结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 
与 S7-300 和 S7-400-CPU 中启动信息的分配的不同之处在于：

– 如果 OB 编号 > 122 且相位偏移和循环时间以 ms 为单位指定，STRT_INF=B#16#3F
– 如果 OB 编号 > 254，则 OB_NUMBR=B#16#FF

• 优化启动信息

名称 数据类型 含义

Initial_Call BOOL 为 TRUE，在下列情况下第一次调用此 OB 时：

• 从 STOP 或 HOLD 切换到 RUN
• 重新加载后

Event_coun
t

INT 自上次启动此 OB 后放弃的启动事件数

参见

为循环中断 OB 分配参数 (页 1422)
事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)

硬件中断 OB (S7-1500)

说明     
可使用硬件中断 OB 响应这些具有硬件中断能力的模块事件，这些事件可触发硬件中断。通

过组态定义具体的事件。

说明

硬件中断的使用

如果可能，仅通过硬件中断对具有硬件中断功能的模块的偶发事件进行响应。

使用硬件中断响应常发事件毫无意义，而且可能会导致 CPU 在不利条件下超时。

仅可为触发硬件中断的每个事件指定一个硬件中断 OB。但是，可为一个硬件中断 OB 指定

多个事件（极端情况下，可以是模块的所有触发硬件中断的事件）

对于 S7-1500 模块，各通道均可触发硬件中断（例如，上升沿的二进制输入）。
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硬件中断 OB 的功能

模块或子模块触发了一个硬件中断后，操作系将会确定相关的事件和相关的硬件中断 OB。如

果当前活动的 OB 优先级低于该硬件中断 OB，则启动此硬件中断 OB。否则，硬件中断 OB 会
被置于对应优先级的队列中。相应硬件中断 OB 完成执行后，即确认了该硬件中断。

如果在对硬件中断进行标识和确认的这段时间内，在同一模块或子模块中发生了另一过程事

件，则应用以下规则：

• 如果该事件发生在触发当前硬件中断的通道中，则将丢失相关硬件中断。只有确认当前

硬件中断后，此通道才能触发其它硬件中断。

• 如果该事件发生在另一个通道中，将触发硬件中断。

对于分布式 I/O 还存在其它限制：例如，模块或子模块可只触发一种类型的中断，直到确认

了当前中断。

只有在 CPU 处于 RUN 模式时才会调用硬件中断 OB。

启动信息的结构

• S7-300 和 S7-400 CPU：USI、IChannel 和 EventType 变量（优化启动信息中进行了说明）

可复制到“OB40_POINT_ADDR”。
参见“AUTOHOTSPOT” 
与 S7-300 和 S7-400 CPU 中启动信息分配的不同之处在于：

– STRT_INF=B#16#41
– 如果 OB 编号 > 254，则 OB_NUMBR=B#16#FF

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_IO 触发硬件中断的模块的硬件标识符

USI WORD 将来扩展的标识符（与用户无关）

IChannel USINT 触发硬件中断的通道的编号
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名称 数据类型 含义

EventType BYTE 触发中断的事件所属事件类型的标识（例如，上升沿）

可在相应模块的说明中找到该标识。

PointAddr
（TIA Portal 
V14.0 或更高

版本）

DWORD • 数字量模块：触发了硬件中断的模块上，包含输入的位数

组。

有关各模块通道分配的 Point_Addr 位信息，请参见相应模

块的说明。

•  模拟量模块：通道超出阈值时的位域信息。 
具体结构，请参见模块说明。

• CP 或 IM：模块的中断状态（与用户无关）

说明

USI 的值为 0xFFFF
如果已经在具有 GSDML 资源的硬件配置中组态了受影响的模块，USI 的值则为 0xFFFF。在

这种情况下，IChannel 和 EventType 的值无效。要确定触发中断的事件，请按如下步骤进行

操作：

对于 S7-300 和 S7-400 CPU，可以使用启动信息的结构，

或者使用优化的启动信息并在硬件中断 OB 中调用 RALRM 指令。

打开、编译和加载硬件中断 OB
在 TIA Portal V14.0 或更高版本中，由于硬件中断 OB 的优化启动信息中包含一个额外变量，

因而在某些情况下可能会导致硬件中断 OB 无法打开、编译和加载到 CPU 中。具体情况，如

下所示：

• 在工程组态系统中，将带有新接口的硬件中断 OB 复制到 S7-1500 CPU（固件版本低于 
V2.0 ）或 S7-1200-CPU 中。此时，该 OB 将无法打开、编译和加载。

• 在工程组态系统中，使用固件版本低于 V2.0 的 S7-1500 CPU 更换固件版本 V2.0 及更高

版本的 S7-1500 CPU（包含带有新接口的硬件中断 OB）。此时，该 OB 将无法打开、编

译和加载。

在以下情况中，打开、编译和加载操作不会发生任何问题：

• 在工程组态系统中，将带有旧接口的硬件中断 OB 复制到 S7-1500 CPU（固件版本 V2.0 及
更高版本）中。该硬件中断 OB 仍保留原有的旧接口。

• 在工程组态系统中，使用固件版本 V2.0 及更高版本的 S7-1500 CPU 更换固件版本低于 
V2.0 的 S7-1500 CPU（包含带有旧接口的硬件中断 OB）。该硬件中断 OB 仍保留原有的

旧接口。
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参见

为硬件中断 OB 分配参数 (页 1423)
事件和 OB (页 1296)
硬件中断事件的示例 (页 1300)
硬件标识符须知 (页 1551)
OB 启动信息 (页 1383)

等时同步模式中断 OB (S7-1500)

说明   
等时同步模式中断 OB 用于与 DP 循环或 PN 发送时钟同时启动子程序。

通过在等时同步模式中断 OB 中调用 SYNC_PI 和 SYNC_PO 指令，来更新输入的相关过程映

像分区和输出的相关过程映像分区。

小心

直接访问

直接访问时，避免访问指定了具有等时同步模式中断 OB 的过程映像分区的 I/O 区域。

说明

OB 参数“报告诊断缓冲区中的事件溢出”的影响

选中 OB 参数的复选框“报告诊断缓冲区中的事件溢出”时， 要等到 OB 属性加载到 CPU 并
且 CPU 已执行了 STOP-RUN 转换后，此复选框才会生效。

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 
与 S7-300 和 S7-400-CPU 中启动信息的分配的不同之处在于：

– 如果 OB 编号 > 122，STRT_INF=B#16#6F
– 如果 OB 编号 > 254，则 OB_NUMBR=B#16#FF

• 优化启动信息：
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名称 数据类型 含义

Initial_Call BOOL =TRUE，在从 STOP 到 RUN 的转换期间此 OB 的第一次调用

中

PIP_Input BOOL TRUE：相关过程映像输入是 新的

注：对于 S7-1500 CPU，由于必须通过调用 SYNC_PI 指令更

新相应的过程映像输入分区，因此该变量的值始终为 FALSE。
PIP_Output BOOL TRUE：相关过程映像输出在 后一个循环后适时地传送到输

出

注：对于 S7-1500 CPU，由于必须通过调用 SYNC_PO 指令

更新相应的过程映像输出分区，因此该变量的值始终为 
FALSE。

IO_System USINT 触发中断的分布式 I/O 系统的编号

Event_Count INT • = n：丢失的循环数

• = -1：丢失的循环数未知（例如，由于更改了循环）。

SyncCycleTime LTIME 计算得到的循环时间

参见

为等时同步模式中断 OB 分配参数 (页 1424)
事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1399



时间错误 OB (S7-1500)

说明   
如果发生以下事件之一，S7-1500 CPU 操作系统将调用时间错误 OB：
• 在一个循环内第一次违反循环时间

说明

如果在同一循环内第二次违反循环时间，CPU 就转至 STOP 模式。通过在适当情况下调用

指令 "RE_TRIGR"，可防止这种情况。

• 已请求但未完全处理的 OB 编号请求已到达组态的报警限制。（对于移植后的程序，此警

告限制设置为 1。）

警告限制设置为 1 意味着：如果循环中断 OB 之类的启动事件在同一 OB 的上一次处理尚

未完成之前发生，操作系统将调用 OB 80。
这适用于其相关 OB 可导致时间错误的所有事件。

• 例如，在 CPU 处于 HOLD 模式后重新进入 RUN 而超时的时间中断

• 由于时间调快了超过 20 秒而跳过的时间中断（在从标准时间切换到夏令时期间也会发生）

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 

• 优化启动信息
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名称 数据类型 含义

Fault_ID BYTE 错误代码。可能的值：

• B#16#01：超出循环时间

• B#16#02：仍在处理请求的 OB。
• B#16#05：由于时间跳变而导致时间中断超时

• B#16#06：在 HOLD 后重新进入 RUN 而超时的时间中断

• B#16#07：当前优先等级的 OB 请求缓冲区上溢

• B#16#08：等时同步模式中断 - 时间错误

• B#16#09：因中断负载过高而导致中断丢失

• B#16#0B：工艺同步中断 - 时间错误

• b#16#0C：（仅 S7-1500 R/H CPU）第二次超出循环时间

Csg_OBnr OB_ANY 时间出错时正在处理的 OB 的编号

Csg_Prio UINT 时间出错时正在处理的 OB 的优先级

说明

Csg_OBnr=0 和 Csg_Prio=0
如果 Csg_OBnr 和 Csg_Prio（选择 S7-300 CPU 和 S7-400 CPU 作为启动信息的结构时，为 
OB80_ERR_EV_CLASS 和 OB80_ERR_EV_NUM）的值均为零，则 CPU 将在发生时间错误时执

行后台操作。

参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)

诊断中断 OB (S7-1500)

说明   
S7-1500 CPU 操作系统在下列情况下调用诊断中断 OB：
• 具有诊断功能的 S7-1500 模块检测到其诊断状态发生变化并向 CPU 发送诊断中断请求。

• 具有诊断功能并已启用此功能的 S7-300 或 S7-400 模块检测到其诊断状态发生变化并向 
CPU 发送诊断中断请求。
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• 发生了由电源或备用电池中的错误触发的事件。

说明

对于 S7-300 和 S7-400 CPU，这类事件将导致调用电源错误 OB。

• 操作系统检测到存储器错误。

说明

对于 S7-300 和 S7-400 CPU，这类事件将导致调用 CPU 硬件错误 OB。

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

IO_state WORD 硬件对象状态：

• 位 0：良好

• 位 1：禁用

• 位 2：需要维护

• 位 3：要求维护

• 位 4：错误

• 位 5：不可用

• 位 6：受限

• 位 7：不可用

• 位 8 到 14：保留（始终为“0”）
• 位 15：网络/硬件故障

如果位 4 = 1 或位 5 = 1：
– 位 15 = 0：网络错误

– 位 15 = 1：硬件错误

LADDR HW_ANY 触发诊断中断的硬件对象的硬件标识

Channel UINT 通道编号

MultiError BOOL 为 TRUE（如果有多个错误）
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参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)

拉出/插入中断 OB (S7-1500)

说明   
如果移除或插入了已组态且未禁用的分布式 I/O 模块或子模块，S7-1500 CPU 操作系统将调

用拉出/插入中断 OB。

说明

移除或插入中央模块会导致 CPU 转入 STOP 模式（CPU 1510SP-1 PN 和 1512SP-1 PN 除外）。

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_IO 受影响模块或子模块的硬件标识

Event_Class BTYE • B#16#38：插入了（子）模块

• B#16#39：（子）模块拔出或未响应

Fault_ID BYTE 错误代码（可能值：B#16#51、B#16#54、B#16#55、
B#16#56、B#16#57、B#16#58、B#16#61、B#16#63、
B#16#64、B#16#65、B#16#66）

下表列出了导致拔出/插入中断 OB 启动的事件。

ev_class 
B#16# ...

fault_id
B#16# ...

含义

39 51 IO 模块已移除

39 54 IO 子模块已移除

38 54 IO 子模块已插入，且匹配组态的子模块

38 55 IO 子模块已插入，但与组态的子模块不匹配
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ev_class 
B#16# ...

fault_id
B#16# ...

含义

38 56 IO 子模块已插入，但模块参数分配存在错误

38 57 IO 子模块或模块已插入，但存在故障或需要维护

38 58 IO 子模块，已更正访问错误

39 61 模块已移除或未响应

38 61 模块已插入

参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)

机架错误 OB (S7-1500)

说明   
S7-1500 CPU 操作系统在下列情况下将调用 OB 86：
• 检测到 DP 主站系统或 PROFINET IO 系统发生故障（对于到达或离去事件）。

• 检测到 DP 从站或 IO 设备发生故障（对于到达或离去事件）。

• 检测到 PROFINET 智能设备的部分子模块发生故障。

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
参见“AUTOHOTSPOT” 

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_Device 故障硬件对象的硬件标识

Event_Class BYTE • B#16#38：离去事件

• B#16#39：到达事件

Fault_ID BYTE 错误代码（可能值：B#16#C3、B#16#C4、B#16#C9、
B#16#CA、B#16#CB、B#16#CC、B#16#CD、
B#16#CE、B#16#CF、B#16#F8、B#16#F9)
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下表列出了导致 OB 86 启动的事件。

ev_class
B#16# ...

fault_id
B#16# ...

含义

39 C3 DP 主站系统故障

39/38 C4 DP 从站故障/恢复

39 CA PROFINET IO 系统故障

39/38 CB PROFINET IO 设备故障/恢复

38 CC 恢复 PROFINET IO 设备，但存在故障或需要维护

38 CD 恢复 PROFINET IO 设备，但预设组态和实际组态存在差异

38 CE 恢复 PROFINET IO 设备；但模块组态存在错误

39/38 F8 PROFINET 智能设备的部分子模块的故障/恢复

38 F9 PROFINET 智能设备的部分子模块恢复，但设备组态存在差异

参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)

编程错误 OB (S7-1500)

调用编程错误 OB 的要求

S7-1500 CPU 调用编程错误 OB 的必要前提：不在导致错误的模块中使用本地故障排除，这

意味着不在其中使用 GET_ERROR 指令或 GET_ERR_ID 指令。

说明   
如果在处理用户程序指令时发生编程错误，S7-1500 CPU 操作系统将调用编程错误 OB。编

程错误 OB 会根据为其设置的优先级进行处理。

说明

如果在模块中使用本地故障排除，即使用指令 GET_ERROR 或 GET_ERR_ID，在发生编程错误

时也不会调用编程错误 OB。
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启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

BlockNr UINT 发生编程错误的块的编号

Reaction USINT • 0：忽略错误

• 1：替换不正确的值

• 2：跳过命令

• 3：已编程的错误处理，例如由使用无效下标的数组访问触

发，或者为 FC 或 FB 提供参数时由错误触发

Fault_ID BYTE 错误代码（可能值：B#16#00、B#16#03、B#16#04、
B#16#05、B#16#20、B#16#21、B#16#22、B#16#23、
B#16#24、B#16#25、B#16#26、B#16#27、B#16#28、
B#16#29、B#16#2C、B#16#30、B#16#31、B#16#32、
B#16#33、B#16#34、B#16#35、B#16#38、B#16#39、
B#16#3A、B#16#3B、B#16#3C、B#16#3D、B#16#3E、
B#16#3F、B#16#50、B#16#51、B#16#75、B#16#76、
B#16#A1、B#16#A2）

BlockType USINT 出错块的类型：

• OB：1
• FC：2
• FB：3
• SFC：4
• SFB：5
• DB：6

Area USINT 发生错误访问的区域：

• 本地数据：B#16#40 至 4E、86、87、8E、8F、C0 至 CE
• 过程映像输入：B#16#01
• 过程映像输出：B#16#02
• 工艺 DB：B#16#04
• I：B#16#81
• Q：B#16#82
• M：B#16#83
• DB：B#16#84、85、8A、8B
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名称 数据类型 含义

DBNr Block_DB DB 编号（如果 AREA = DB 或 DI）
Csg_OBNr OB_ANY OB 编号 (121)
Csg_Prio USINT OB 优先级

Width USINT 出错的访问类型：

• Bit：
– B#16#00，用于访问标准存储区

– B#16#01，用于访问优化存储区

• Byte：B#16#01
• Word：B#16#02
• DWord：B#16#03
• LWord：B#16#04

下表列出了错误代码的含义：

fault_ID
B#16# ...

含义

00 超出了块调用的 大嵌套深度

03 使用了 NULL 指针对操作数进行寻址。

04 未知指令

05 Stop 指令

20 被寻址的字符串的长度信息有误。

21 BCD 码转换错误

22 读取时出现区域长度错误

23 写入时出现区域长度错误

24 读取时区域出错

25 写入时区域出错

26 定时器编号错误

27 计数器编号错误

28 利用位地址不为 0 的指针对字节、字或双字进行读访问

29 利用位地址不为 0 的指针对字节、字或双字进行读访问

2C 使用了 NULL 指针对操作数进行寻址。

30 对写保护全局 DB 的写访问

31 对写保护背景 DB 的写访问
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fault_ID
B#16# ...

含义

32 访问全局 DB 时 DB 编号出错

33 访问背景 DB 时 DB 编号出错

34 调用 FC 时编号出错

35 调用 FB 时编号出错

38 未加载类型安全数据块。

39 数据块未定义为类型安全。

3A 访问了尚未装载的 DB；DB 编号位于允许的范围内

3B DB 不存在

3C 访问了尚未装载的 FC；FC 编号位于允许的范围内

3D 访问了未装载的 SFC；SFC 编号位于允许的范围内

3E 访问了尚未装载的 FB；FB 编号位于允许的范围内

3F 访问了不可用的 SFB；SFB 编号位于允许的范围内

50 未加载类型安全数据块。

51 数据块未定义为类型安全。

75 超出了块调用的 大嵌套深度。

76 超出了可用本地数据的 大量。

A1 对写保护变量的写访问

A2 对包含无效数字值的变量的访问

参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)

I/O 访问错误 OB (S7-1500)

调用 I/O 访问错误 OB 的要求

S7-1500 CPU 调用 I/O 访问错误 OB 的必要前提：不在导致错误的模块中使用本地故障排除，

这意味着不在其中使用 GET_ERROR 指令或 GET_ERR_ID 指令。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1408 编程和操作手册, 11/2022



说明   
如果在执行用户程序指令期间直接访问 I/O 数据时出错，S7-1500-CPU 操作系统将调用 I/O 访
问错误 OB。例如，在直接访问输入模块数据时发生读取错误时便会出现这种情况。I/O 访问

错误 OB 会根据为其指定的优先级进行处理。

说明

如果在模块中使用本地故障排除，即使用指令 GET_ERROR 或 GET_ERR_ID，在发生编程错误

时也不会调用 I/O 访问错误 OB。

启动信息结构

• 对于 S7-300 和 S7-400 CPU
请参见 AUTOHOTSPOT 

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

BlockNr UINT 发生 I/O 访问错误的块的编号

Reaction USINT 0：忽略错误，1：替换错误的值，2：跳过命令

Fault_ID BYTE 错误代码：

• B#16#42：读取时发生 I/O 访问错误

• B#16#43：写入时发生 I/O 访问错误

BlockType USINT 出错块的类型：

• OB：1
• FC：2
• FB：3
• SFC：4
• SFB：5
• DB：6

Area USINT 发生错误访问的范围的标识符：

• B#16#01：直接访问输入

• B#16#02：直接访问输出

• B#16#81：访问过程映像输入

• B#16#82：访问过程映像输出

DBNr Block_DB 与用户无关

Csg_OBNr OB_ANY 导致 I/O 访问错误的 OB 编号
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名称 数据类型 含义

Csg_Prio USINT 导致 I/O 访问错误的 OB 优先级

Width USINT 出错的访问类型：

• Bit：B#16#00
• Byte：B#16#01
• Word：B#16#02
• DWord：B#16#03
• LWord：B#16#04

参见

事件和 OB (页 1296)
OB 启动信息 (页 1383)

ProDiag OB (S7-1500)

说明

通过 ProDiag，可为每个组态的监控指定一个 ProDiag 函数块。但这些监控的 ProDiag 函数

块仅当调用时才会启用。该调用可在 ProDiag 组织块中进行，也可在用户程序的任意位置处

进行。

• 如果在用户程序中显式调用一个 ProDiag FB，则不会在 ProDiag OB 中调用。

如果在用户程序中显式调用所有的 ProDiag FB，则不会创建 ProDiag OB。
• 如果不希望调用一个或多个 ProDiag FB 且未在用户程序中调用这些函数块，则系统将在

项目编译时删除这些函数块。此时，系统将自动创建一个 ProDiag OB 并在该组织块中调

用 ProDiag FB。
如果未在用户程序中显式调用项目内的任何 ProDiag FB，则所有 ProDiag FB 都将在该 
ProDiag 组织块中调用。

通过叉引用，可读取 ProDiag OB 中被调用 ProDiag FB 的信息。
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运动控制 OB (S7-1500)

MC 伺服 OB (S7-1500)

说明

创建用于 S7-1500 运动控制的工艺对象时，将自动创建用于处理工艺对象的组织块 
MC‑Servo [OB91]。工艺对象的运动控制功能创建自己的执行级别，并根据应用周期在 
SIMATIC S7‑1500 执行系统中调用。

MC‑Servo [OB91] 受写保护。内容无法更改。

为 CPU 上运动控制组态的所有工艺对象的闭环位置控制算法均在 MC‑Servo [OB91] 内计算。

可以根据控制质量和系统负载等方面的需求，设定组织块的应用周期和优先级。

应用周期

可以在组织块属性中设置调用 MC‑Servo [OB91] 的应用周期：

• 同步到总线

与总线系统同步调用 MC‑Servo [OB91]。可以在所选总线系统的属性中设置发送时钟。可

选择下列总线系统：

– PROFIBUS DP
– PROFINET IO
– 本地总线系统（自固件版本 V4.0 起，或固件版本 ≥ 2.6）
– X142 接口（仅 SIMATIC Drive Controller）

• 无法与通过通信处理器/通信模块 (CP/CM) 连接到 CPU 的总线系统同步调用 
MC‑Servo [OB91]。

• 周期性

MC‑Servo [OB91] 以指定的应用周期进行周期性调用。

所选的应用周期时间必须足够长，才能在一个周期中处理运动控制的所有工艺对象。如果未

遵循应用周期，将会发生上溢。MC‑Servo [OB91] 溢出时，CPU 切换为 STOP 模式。

时钟缩短（CPU V1.5 及更高版本）

根据等时同步 PROFINET IO 系统的发送时钟，可缩短 MC‑Servo [OB91] 的应用周期。可将发

送时钟的整数倍设置为系数。应用周期的值 高可以是发送时钟（ 大 32 ms）的 14 倍。

如果通过同一个 PROFINET IO 系统同步调用等时同步模式中断 OB 和 MC‑Servo [OB91]，则

为两个组织块设置相同的应用周期。
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分配 MC 伺服 OB 参数 (S7-1500)

设置参数的过程

要分配 MC‑Servo [OB91] (页 1411) 的参数，请按照以下步骤操作：

1. 打开与所关注 MC‑Servo [OB91] 相关的“属性”(Properties) 对话框。

2. 在区域导航中单击“循环时间”(Cycle time) 组。

可设置的参数概述

在“周期时间”(Cycle time) 组中，选择 MC‑Servo [OB91] 在 SIMATIC S7-1500 的执行系统中

的调用方式：

• 周期性

• 同步到总线

根据所选的选项，可设置以下参数：

• 应用周期

• 发送时钟源

• 发送时钟

• 系数

“循环”(Cyclical) 选项

MC‑Servo [OB91] 以指定的应用周期进行周期性调用。

可以在“应用周期”(Application cycle) 字段中设置调用 MC‑Servo [OB91] 的周期。

“同步到总线”(Synchronous to the bus) 选项

与总线系统同步调用 MC‑Servo [OB91]。可以在所选总线系统的属性中设置发送时钟。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1412 编程和操作手册, 11/2022



下列参数可用于“同步到总线”(Synchronous to the bus) 选项：

• 发送时钟源

在下拉列表中，选择将同步调用 MC‑Servo [OB91] 的总线系统。可选择下列总线系统：

– PROFIBUS DP
– PROFINET IO
– 本地总线系统（V4.0 及更高版本或固件版本 2.6 及更高版本）

– X142 接口（仅 SIMATIC Drive Controller）
无法与通过通信处理器/通信模块 (CP/CM) 连接到 CPU 的总线系统同步调用 
MC‑Servo [OB91]。

• 发送时钟 (ms)
在此字段中显示所选 PROFINET IO 系统或 DP 主站系统中设置的发送时钟或 DP 循环。

• 系数

根据等时同步 PROFINET IO 系统的发送时钟，可缩短 MC‑Servo [OB91] 的应用周期。可

以在“系数”(Factor) 域中设置发送时钟的整数倍。应用周期的值 高可以是发送时钟（

大 32 ms）的 14 倍。

• 应用循环 (ms)
根据发送时钟和指定系数计算出的应用循环显示在此字段中。

MC-PreServo OB (S7-1500)

说明

组织块 MC‑PreServo [OB67] 可以进行编程，并在 MC‑Servo [OB91] (页 1411) 组态的应用周

期中调用。MC‑PreServo [OB67] 在 MC‑Servo [OB91] 前直接调用。

通过组织块，可读取所组态的应用周期（该数据的单位为 ns）。

启动信息的结构

优化的启动信息：

名称 数据类

型

含义

Initial_Call BOOL TRUE 从 STOP 切换为 RUN 期间，该 OB 的第一次调用

PIP_Input BOOL TRUE 相关过程映像输入是 新的。

PIP_Output BOOL TRUE 在 后一个周期之后，相关过程映像输出及时传输到

输出中。
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名称 数据类

型

含义

IO_System USINT 触发中断的分布式 I/O 系统的编号

Event_Count INT n 丢失的周期数

-1 由于周期发生变化等原因，丢失了未知数量的周期。

Synchronous BOOL TRUE 与总线系统同步调用 MC‑Servo [OB91]。
CycleTime UDINT 显示为 MC‑Servo [OB91] 组态的应用周期 (ns)

MC-PostServo OB (S7-1500)

说明

组织块 MC‑PostServo [OB95] 可以进行编程，并在 MC‑Servo [OB91] (页 1411) 组态的应用

周期中调用。MC‑PostServo [OB95] 在 MC‑Servo [OB91] 后直接调用。

通过组织块，可读取所组态的应用周期（该数据的单位为 ns）。 

启动信息的结构

优化的启动信息：

名称 数据类

型

含义

Initial_Call BOOL TRUE 从 STOP 切换为 RUN 期间，该 OB 的第一次调用

PIP_Input BOOL TRUE 相关过程映像输入是 新的。

PIP_Output BOOL TRUE 在 后一个周期之后，相关过程映像输出及时传输到

输出中。

IO_System USINT 触发中断的分布式 I/O 系统的编号

Event_Count INT n 丢失的周期数

-1 由于周期发生变化等原因，丢失了未知数量的周期。

Synchronous BOOL TRUE 与总线系统同步调用 MC‑Servo [OB91]。
CycleTime UDINT 显示为 MC‑Servo [OB91] 组态的应用周期 (ns)
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MC 插补器 OB (S7-1500)

说明

创建用于 S7‑1500 运动控制的工艺对象时，将自动创建用于处理工艺对象的组织块 
MC‑Interpolator [OB92]。工艺对象的运动控制功能创建自己的执行级别，并根

据 MC‑Servo [OB91] (页 1411) 应用周期在 SIMATIC S7‑1500 执行系统中调用。

MC‑Interpolator [OB92] 受写保护。内容无法更改。

运动控制指令的评估以及 CPU（运动控制）上组态的所有工艺对象的监视和设定值生成均在 
MC‑Interpolator [OB92] 内执行。

MC‑Interpolator [OB92] 在处理 MC servo OB 结束时调用。MC‑Interpolator [OB92] 与 
MC‑Servo [OB91] 之间的时钟比率始终为 1:1。

提高系统性能（S7-1500T FW V3.0 及更高版本）

要提高插补凸轮工艺对象的系统性能，请在 MC‑Interpolator [OB92] 属性的“常规 > 多核处

理器”(General > Multi-core processor) 下选中“提高系统性能”(Improve system 
performance) 复选框。

默认情况下选中“提高系统性能”(Improve system performance) 复选框。如果“提高系统性

能”(Improve system performance) 复选框呈灰显，则表明所用 CPU 不支持该设置。

过程响应

所选的 MC‑Servo [OB91] 应用周期必须足够长，才能在一个应用周期中处理运动控制的所有

工艺对象。如果未遵循应用周期，将会发生上溢。请注意下列上溢响应：

• CPU 容许 MC‑Interpolator [OB92] 多连续溢出三次。

• MC‑Interpolator [OB92] 的执行只能由 MC‑Servo [OB91] 调用中断。

如果发生多次上溢或中断，CPU 将切换到 STOP 模式。

更多相关信息，请参见功能手册《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》的“操作顺序和超时”

部分。
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MC 预插补器 OB (S7-1500)

说明

组织块 MC‑PreInterpolator [OB68] 可以进行编程，并在 MC‑Servo [OB91] (页 1415) 组态的

应用周期中调用。MC‑PreInterpolator [OB68] 在 MC‑Interpolator [OB92] 前直接调用。

通过组织块，可以读取组态的应用周期。

启动信息的结构

优化的启动信息：

名称 数据类

型

含义

Initial_Call BOOL TRUE CPU 开启后，该 OB 的第一次调用

PIP_Input BOOL TRUE 相关过程映像输入是 新的。

PIP_Output BOOL TRUE 在 后一个周期之后，相关过程映像输出及时传输到

输出中。

IO_System USINT 触发中断的分布式 I/O 系统的编号

Event_Count INT n 丢失的周期数

-1 由于周期发生变化等原因，丢失了未知数量的周期。

Reduction UINT MC‑Interpolator [OB92] 与 MC‑Servo [OB91] 的缩减比例

CycleTime UDINT 显示为 MC‑Interpolator [OB92] 组态的应用周期 (ns)

MC-Transformation OB

说明

用户在 MC‑Transformation [OB98] 组织块中对用户自定义运动系统的笛卡尔坐标和轴特定

设定值的用户变换进行编程。此编程包括位置和动态值（速度、加速度、加加速度）的变换。

将 MC‑Transformation [OB98] 添加到 TIA Portal 时，会在“程序块 > 系统块 > 程序资

源”(Program blocks > System blocks > Program resources) 下自动创建数据块

“TransformationParameter”。在组织块的属性中，MC‑Transformation [OB98] 表示“通用 > 
变换”下的数据块“TransformationParameter”的编号。
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用户程序中提供带有所需启动信息的 MC‑Transformation [OB98] 输入参数。您可以在

“TransformationParameter”数据块中写入轴特定参数或笛卡尔参数。在 CPU 的执行系统中使

用该启动信息调用 MC‑Transformation [OB98]。

说明

每个 CPU 只有一个 MC‑Transformation [OB98]
您可以在组织块 MC‑Transformation [OB98] 中对所有必需的用户变换进行编程。如果需要

多次变换或需要一次变换的多个实例，则需要确定用户程序中的变换或实例。

块调用和优先级

根据 CPU 的执行系统中组态的优先级来调用 MC‑Transformation [OB98]。
可在组织块属性的“常规 > 属性 > 优先级”(General > Attributes > Priority) 下组态 
MC‑Transformation [OB98] 的优先级。对于优先级，可设置介于 17 到 25 之间的值（默认

设置 25）：

• MC‑Transformation [OB98] 的优先级必须至少比 MC‑Servo [OB91] (页 1411) 的优先级低 
1 级。

• MC‑Transformation [OB98] 的优先级必须至少比 MC‑Interpolator [OB92] (页 1415) 的优

先级高 1 级。

参数

下表列出了“MC‑Transformation [OB98]”的参数：

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

KinematicsObject INPUT DB_AN
Y

- MC‑Transformation [OB98] 在被调用时会为该运动系

统工艺对象计算变换。

ExecutionContext INPUT DINT - MC‑Transformation [OB98] 的处理上下文

0 MOTION_EXECUTION
计算插补器中运动执行的轴设定值。当前运动控

制需要使用计算得出的值。扭矩预控值可以计算

和预设。

1 NON_MOTION_EXECUTION
可以从 IPO 任务和其它 OB 计算轴设定值。需要

通过变换来进行运动规划。
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参数 声明 数据类

型

默认值 说明

TransformationType INPUT DINT - 要求计算

0 正向变换

基于轴位置计算笛卡尔坐标参数

1 反向变换

基于笛卡尔坐标参数计算轴特定参数

TransformationPara
meters

InOut VARIAN
T

- 数据块“TransformationParameter”的指针。

FunctionResult OUTPUT DINT - 将 MC‑Transformation [OB98] 的值返回至运动系统工

艺对象

0 已执行计算并输出参数

< 0 计算期间出错

如果在计算期间出错，运动系统工艺对象会停止

运动。运动系统工艺对象会输出一个工艺报警以

及错误 ID（作为附带值），并会删除作业序列。

如果在计算期间出错，运动系统工艺对象会停止运动。

运动系统工艺对象会输出一个工艺报警以及错误 ID
（作为附带值），并会删除作业序列。

MC-LookAhead OB

说明

创建用于 S7-1500T 运动控制的 V5.0 及以上版本的运动系统工艺对象时，将自动创建组织块 
MC‑LookAhead [OB97]。
运动系统工艺对象的运动准备在 MC‑LookAhead [OB97] 组织块中进行计算。

MC‑LookAhead [OB97] 受写保护。内容无法更改。

说明

每个 CPU 只有一个 MC‑LookAhead [OB97]
CPU 的所有运动系统的运动均在 MC‑LookAhead [OB97] 组织块中准备。

MC‑LookAhead [OB97] 只能创建一次。
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作业序列中的作业在 MC‑LookAhead [OB97] 中提前准备就绪。通过这种方式，

MC‑Interpolator [OB92] 组织块中运动准备所需的时间缩短，因此可以设置更短

的 MC‑Servo [OB91] 组织块应用周期。

在 RUN 模式下下载会增加在作业序列中准备运动作业所需的 CPU 时间。

块调用和优先级

MC‑LookAhead [OB97] 由 MC‑Interpolator [OB92] 触发。MC‑LookAhead [OB97] 未按照 
CPU 的执行系统中组态的优先级和周期负载定期调用。

在组织块属性的“常规 > 属性 > 优先级”(General > Attributes > Priority) 下组态 
MC‑LookAhead [OB97] 的优先级。可以将优先级设置为 14 到 16 之间的值（默认设置为 
15）。MC‑LookAhead [OB97] 的优先级必须低于 MC‑Interpolator [OB92] 的优先级。

提高系统性能（S7-1500T FW V3.0 及更高版本）

要提高运动系统工艺对象运动准备的系统性能，请在 MC‑LookAhead [OB97] 属性的“常规 > 
多核处理器”(General > Multi-core processor) 下选中“提高系统性能”(Improve system 
performance) 复选框。

默认情况下选中“提高系统性能”(Improve system performance) 复选框。如果“提高系统性

能”(Improve system performance) 复选框呈灰显，则表明所用 CPU 不支持该设置。

说明

用户自定义运动系统

如果使用的是用户自定义运动系统，请“提高系统性能”(Improve system performance) 复选

框。

循环负载

可以在组织块属性的“常规 > 多核处理器”(General > Multi-core processor) 下组态 
MC‑LookAhead [OB97] 的 大周期负载。可以将 大周期负载设置为 1% 到 40% 之间的值

（默认设置为 20%）。

选择 MC‑LookAhead [OB97] 的周期负载时确保 CPU 可在一个应用周期内处理运动控制的所

有工艺对象。
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过程响应

如果未遵循应用周期，将会发生上溢。请注意下列上溢响应：

• CPU 容许 MC‑Interpolator [OB92] 多连续溢出三次。

• MC‑Interpolator [OB92] 的执行只能由 MC‑Servo [OB91] 调用中断。

如果发生多次上溢或中断，CPU 将切换到 STOP 模式。

更多相关信息，请参见功能手册《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》的“操作顺序和超时”

部分。

组织块的设置参数 (S7-1500)

时间中断 OB 的参数分配 (S7-1500)

设置参数的过程

按如下方法设置时间中断 OB 参数：

1. 打开上述时间中断 OB 的“属性”(Properties) 对话框。

2. 在区域导航中单击“时间中断”(Time-of-day interrupt) 组。

可设置的参数概述 
可以设置以下参数：

• 执行

• 起始日期和时间

• 选项按钮“本地时间”(Local time) 和“系统时间”(System time)

“执行”参数

使用下拉列表“执行”(Execution) 来定义执行时间中断 OB 的时间段。 这些时间间隔与“起

始日期”(Start date) 和“时间”(Time-of-day) 设置有关。

“执行”参数可以是下面的值：

• 从不

• 一次

• 每分钟
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• 每小时

• 每天

• 每周

• 每月

• 每年

• 月末

说明

对于值“月末”，则与“起始日期”(Start date) 下指定的值无关。

“起始日期”和“时间”参数

在此指定首次执行时间中断的时间。

示例： 起始日期 = 01/05/2013，时间 =11:16
根据“执行”参数值，CPU 会定期生成其它时间中断。 根据设置，启动时间将与本地时间

或协调世界时 UTC 相关。

说明

如果将“执行”参数设置为“每月”，那么起始日期不能设置为 29、30 或 31 日。 如果要

在月末启动时间中断 OB，则应将参数“执行”设置为“月末”。

“本地时间”或“系统时间”

在此决定与时间中断 OB 的启动时间相关的时间：

• “本地时间”： 启动时间与 CPU 的时区设置相关。

• “系统时间”： 启动时间与协调世界时 UTC (Universal Time Coordinated)相关。

参见

时间中断 OB (页 1386)
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为循环中断 OB 分配参数 (S7-1500)

设置参数的过程 
按如下方法设置循环中断 OB 参数：

1. 打开上述循环中断 OB 的“属性”(Properties) 对话框。

2. 在区域导航中单击“循环中断”(Cyclic interrupt) 组。

可在“循环中断”(Cyclic interrupt) 组中设置的参数概述

在“循环中断”(Cyclic interrupt) 组中，可设置下列参数：

• 循环时间

• 相位偏移

“循环时间”参数

使用参数“循环时间”设置两次调用循环中断 OB 间的时间段，为 1 µs 的整数倍。

“相位偏移”参数

在此，以循环时间为倍数，设置从启动时间进行偏移的时间间隔。

使用多个循环中断 OB 时可使用相位偏移。循环时间具有公倍数时，可使用相位偏移来防止

同时启动。

下文将举例进行说明：

使用两个循环中断 OB：一个循环中断 OB 的循环时间为 50 ms，另一个循环中断 OB 的循环

时间为 100 ms。如果这两个循环中断 OB 都没有相位偏移，则每隔 100 ms，两者便具有相

同的开始时间（在这些时间点，循环时间具有公倍数）。对于循环时间为 100 ms 的循环中

断 OB，请选择诸如 20 ms 的相位偏移；两个 OB 没有任何公共开始时间：

• 循环时间为 50 ms 的 OB 的开始时间为 50 ms、100 ms、150 ms、200 ms 依次递增。

• 循环时间为 100 ms 的 OB 的开始时间为 120 ms、220 ms 依次递增。

循环时间为 100 ms 的 OB 的开始时间与 100 ms 的倍数相差 20 ms。
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循环中断 OB 优先级

向项目添加新循环中断 OB 时，应输入其循环时间。根据下表设置循环中断 OB 的优先级。

循环时间 默认优先级

0.25 ms <= 循环时间 <= 2 ms 17
2 ms < 循环时间 <= 5 ms 16
5 ms < 循环时间 <= 10 ms 14
10 ms < 循环时间 <= 100 ms 13
100 ms < 循环时间 <= 200 ms 12
200 ms < 循环时间 <= 500 ms 11
500 ms < 循环时间 <= 1000 ms 10
1000 ms < 循环时间 <= 2000 ms 9
循环时间 > 2000 ms 8

可如下更改默认优先级：

1. 打开上述循环中断 OB 的“属性”(Properties) 对话框。

2. 在区域导航中单击“属性”(Attributes) 组。

3. 在“优先级”(Priority) 区域的输入字段“优先级”(Priority) 中输入所需值。

参见

循环中断 OB (页 1393)

为硬件中断 OB 分配参数 (S7-1500)

组态硬件中断 OB 启动事件的过程 
硬件中断 OB 的每个启动事件都在相应模块的属性中进行组态。 为此，请按以下步骤操作：

1. 打开与相应模块相关的“属性”(Properties) 对话框。

2. 在区域导航中，单击要触发硬件中断的通道。

3. 选中其相关事件要触发硬件中断的复选框。 输入相关限值（如果有）。

4. 输入事件名，例如“Rising edge 0”。
5. 从下拉列表“硬件中断”(Hardware interrupt) 中选择现有硬件中断 OB，或创建新硬件中断 OB。
6. 必要时，输入硬件中断 OB 优先级。
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根据其唯一事件名为事件自动创建数据类型为“Event_HwInt”的系统常量， 这会显示在“系

统常量”(System constants) 选项卡的标准变量表中。

硬件中断 OB 启动事件概述

按如下操作显示硬件中断 OB 的当前已组态启动事件：

1. 打开上述硬件中断 OB 的“属性”(Properties) 对话框。

2. 在区域导航中单击“启动事件”(Start events) 组。

参见

硬件中断 OB (页 1395)
硬件中断事件的示例 (页 1300)

为等时同步模式中断 OB 分配参数 (S7-1500)

设置参数的过程 
按如下方法设置等时同步模式中断 OB 参数：

1. 打开上述等时同步模式中断 OB 的“属性”(Properties) 对话框。

2. 在区域导航中，单击“等时同步模式”(Isochronous mode) 组。

可设置的参数概述

可以设置以下参数：

• 应用循环

• 自动设置

• 延时时间

“应用循环”参数

• 对于 PROFINET：发送时钟的整数倍（可能的值： 1, ... 14）
• 对于 PROFIBUS DP： DP 循环
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复选框“自动设置”

• 清除此复选框时，将手动指定延时时间。

• 选中此复选框时，将自动计算延时时间。 该相关输入框将呈灰色显示。

“延时时间”参数

说明

只有在清除了“自动设置”(Automatic setting) 时才能设置参数“延时时间”。

延时时间是发送时钟或全局控制帧与等时同步模式中断 OB 启动之间的时间间隔。在此时间

段内，PROFINET IO 控制器或 DP 主站处理与 IO 设备或 DP 从站间的循环数据交换。

如果延时时间为 0，等时同步模式中断 OB 将以发送循环时钟或全局控制帧启动。 在这种情

况下，在 OB 启动时通过扩展指令“SYNC_PI”访问等时 I/O 很可能会失败，因为此 I/O 数据不

存在。

如果延时时间大于默认值，则 OB 运行时间将被“放弃”，因为可能早些时候已访问过该时

钟同步 I/O。

参数显示的概述

显示以下参数：

• 分布式 I/O
• 过程映像分区

“分布式 I/O”
在此显示那些包含分配到等时同步模式中断 OB 的 IO 设备或 DP 从站的 PROFINET IO 系统或 DP 
主站系统。

PROFINET IO 系统或 DP 主站系统在将过程映像分区分配到等时同步模式中断 OB 时进行定义。

“过程映像分区”

在此显示分配到等时同步模式中断 OB 的过程映像分区。 此分配在硬件配置期间进行。

参见

等时同步模式中断 OB (页 1398)
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有关 CPU 固件版本和 STEP 7 版本的有用信息 (S7-1500)
下文介绍了有关 CPU 固件版本的兼容性以及固件版本与不同 STEP 7 版本间的相关关系。

可使用旧版本的 STEP 7（如，STEP 7 V12，该版本只能识别固件版本 V1.0），对新固件版本

（如，固件版本 V1.7，可在 STEP 7 V13 SP1 中组态）的 CPU 进行编程。此时，该 CPU（固

件版本 V1.7）的功能将局限为固件版本 V1.0 的功能。

S7-1500 CPU 可向下兼容上一代产品。

S7-1500 CPU 与类似的 S7-1500T CPU 不兼容。示例：CPU 1511 与 CPU 1511T 兼容。

相反，只有在不使用任何扩展运动控制功能时才具备兼容性。 

向下兼容的示例

• CPU 1516 V2.0 与各种固件版本的 CPU 1516 相兼容。 
CPU 1516 V2.0 采用新的订货号，但可与早期订货号的前代 CPU 相兼容，而无任何限制。

使用时，无需存在任何顾忌。

• CPU 1516 V1.7 与 CPU 1516 V1.6、V1.5、V1.1 和 V1.0 相兼容，却不兼容其它所有的 
S7-1500 CPU（如，CPU 1518-4DPN/DP）。

• CPU 1513 V1.5 与 CPU 1513 V1.1 和 V1.0 相兼容，却不兼容其它所有的 S7-1500 CPU。
• CPU 1511 V1.0 与其它所有 S7-1500 CPU 都不兼容。

• CPU 1518F V1.7 与 CPU 1518F V1.6 相兼容。

说明

F-CPU 的兼容性

F-CPU 版本与其它非 F-CPU 都不兼容。例如，CPU 1516F V1.6 与 CPU 1516 V1.5 不兼容，

反之亦然。

1.4.1.4 SIMATIC Drive Controller 工作原理

SIMATIC Drive Controller 功能

SIMATIC Drive Controller
SIMATIC Drive Controller 是 SIMATIC S7-1500 系列中基于驱动器的控制器。
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SIMATIC Drive Controller 将以下功能合并在一个 SINAMICS S120 Booksize Compact 外壳

中： 
• 具有集成工艺 I/O 的故障安全 SIMATIC S7-1500 工艺 CPU
• SINAMICS S120 转速控制 
在本文档中，这两个组件分别称为“CPU”和“SINAMICS Integrated”。
集成的 SINAMICS S120 转速控制基于 CU320-2 控制单元。可用于控制

• 多 6 个伺服驱动器，

• 多 6 个采用矢量控制的驱动器，或者

• 多 12 个采用 U/f 控制的驱动器 
故障安全工艺 CPU 提供两种性能等级。凭借 CPU 端和驱动器端的 Safety Integrated，可支

持在故障安全应用中使用。

SIMATIC Drive Controller 支持 PROFINET 和 PROFIBUS DP 通信。

驱动控制器特定的硬件属性

作为 SINAMICS S120 驱动系统的组成部分，SINAMICS S120 的组态条件和规则适用于 
SIMATIC Drive Controller。

CPU 的驱动控制器特定的属性

SIMATIC Drive Controller 已针对运动控制自动化解决方案进行优化，其中使用了 SINAMICS 
S120 高性能变频器。 
得益于丰富的现场总线接口，SIMATIC Drive Controller 非常适用于模块化机器概念。 

服务功能

SIMATIC Drive Controller 没有集成显示屏。用户可以通过集成 Web 服务器或其它方式运行

维护功能。 
FUNCT 按钮可用于： 
• 将服务数据保存在 SIMATIC 存储卡上 
• 设置将 SIMATIC 存储卡用作程序卡 (PROGRAM) 还是固件更新卡 (FWUPDATE)。

S7-1500 I/O
SIMATIC Drive Controller 没有 S7-1500 背板总线。可以通过 ET 200MP 分布式 I/O 系统连接 
S7-1500 I/O 模块。请注意，尤其不能在 ET 200MP 分布式 I/O 系统中使用 PROFINET/
PROFIBUS 的 CM/CP 通信模块，而只能使用点对点连接的通信模块 (CM PtP)。或者，也可以
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使用其它 I/O 系统进行控制柜安装（例如 ET 200SP）或免柜安装（例如 ET 200pro、ET 200AL 
和 ET 200eco PN）。

基于时间的 IO
X142 接口的数字量输入/输出不支持使用基于时间的 IO（TIO 指令）的功能块。建议：将测

量输入、输出凸轮或凸轮轨迹工艺对象用于定时器 DI/DQ。

建议：将测量输入、输出凸轮或凸轮轨迹工艺对象用于定时器 DI/DQ。

设备更换

SIMATIC Drive Controller 支持将 SIMATIC Drive Controller CPU 更换为模块化 SIMATIC 
S7-1500 CPU。不能更换为采用其它设计的控制器（例如 ET 200SP、ET 200pro）。

SINAMICS Integrated 的驱动控制器特定的属性

SIMATIC Drive Controller 中集成的驱动器控制仅支持 SINAMICS S120 CU320-2 驱动器功能

的功能子集。例如，SINAMICS Integrated 不支持空闲函数块 (FBLOCKS)。 
有关与 S7-1500 自动化系统对比的功能子集完整概述，请参见《SIMATIC Drive Controller 系
统手册》。

SINAMICS Integrated 的在线功能

SINAMICS Integrated 通过内部 PROFIdrive 子网连接到 CPU。从外部 PROFINET/PROFIBUS 接
口的角度来看，SINAMICS Integrated 连接到下级网络，因此必须注意以下方面：

• 只有在 TIA Portal 中组态了 SIMATIC Drive Controller（CPU 和 SINAMICS Integrated）并

且网络组态首次下载到 CPU 时，SINAMICS Integrated 的在线功能才可用。

• 如果仅安装 Startdrive（未安装 STEP 7 Professional），则只能离线组态 SINAMICS 
Integrated。无法使用在线功能。要使用在线功能，必须同时安装 STEP 7 Professional 和 
Startdrive。

• 用于连接编程设备的接口需要组态一个子网。只能通过现有子网路由至 SINAMICS 
Integrated。

需注意的是，只有在组态的固件版本与设备的固件版本匹配时，SINAMICS Startdrive 才可建

立与 SINAMICS Integrated 或 SINAMICS S120 CU 的在线连接。
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设备更换

不同的固件版本之间无法进行设备交换，不同的 SINAMICS S120 CU 之间也无法进行设备交

换。单独的驱动器对象只能在以下条件下进行复制和粘贴：

• 在固件版本相同的 SINAMICS Integrated 之间

• 在固件版本相同的 SINAMICS S120 CU320-2 之间

• 在固件版本相同的 SINAMICS S120 CU310-2 之间

SINAMICS Drive Control Chart (DCC)
SINAMICS 驱动控制图 (DCC) 提供的可灵活使用的控制、计算和逻辑块扩展了 SINAMICS 
Integrated 的功能。借助 SINAMICS DCC 可使用图形组态在驱动系统中组态自定义的工艺功

能。 
要求：

• SINAMICS DCC V17 及更高版本（Startdrive 的附加软件包） 
• CPU 固件版本 V2.9 及更高版本 
• SINAMICS Integrated 固件版本 V5.2 SP3 及更高版本

要定义开环和闭环控制功能，可以从库（DCB 库）中选择支持多实例的驱动控制块 (DCB)，
并通过拖放操作对块进行图形化连接。DCB 库分为 DCB 标准库和 DCB 扩展库。 
DCB 标准库包含在 SINAMICS DCC 交付范围内，包括了约 140 个用于组态逻辑和工艺功能

的块类型。它们可基于不同的 SINAMICS 采样时间进行计算（ 低为 1 ms）。 
可通过 DCB 扩展库对 DCB 标准库进行补充。要使用 DCB 扩展库中的块，需要运行系统许可

证。有关许可证的更多信息，请参见《SIMATIC Drive Controller 系统手册》。

说明

由于系统的原因，SINAMICS Integrated 的启动、下载和“将 RAM 保存到 ROM”的时间比 
SINAMICS S120 CU320-2 长。

缩短上述时间的建议： 
• 将 DCC 图数减至 低（例如，仅用于不同的采样时间）。 
• 使用子图。

诊断

要评估 SINAMICS Integrated 的诊断信息，可以使用 LAcycCom 库的函数块 FB 
LAcycCom_ReadDriveMessagesDateTime (FB 30518) 等。

通过此函数块，可以从驱动器对象 (DO) 中读取按时间排序（ 新的优先）的活动消息（报警、

错误和 SI 消息）。提供的信息包括代码、信息以及发出消息的日期和时间。有关 LAcycCom 
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库的更多信息，请参见此处 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
109479553)。无法通过 SIMATIC S7-1500 中集成的系统诊断来评估诊断信息。

限制

SINAMICS Integrated 不支持以下功能：

• 上传到空项目

• 通过参数 p0972 复位（参数不可用）。可以进行暖启动（p0009 = 30，p0976 = 2、3）。

PROFINET、PROFIBUS、PROFIdrive Integrated
PROFINET 和 PROFIBUS DP 通信接口集成到 SIMATIC Drive Controller 中。以下通信选项可用

于完成自动化任务：

表格 1-87 SIMATIC Drive Controller 通信选项

通信选项 PN DP
PG 通信，用于调试、测试和诊断 √ √
HMI 通信，用于操作控制和监视 √ √
基于 TCP/IP、UDP、ISO-on-TCP、ISO 协议进行数据交换 √ -
通过 OPC UA 作为服务器进行数据交换 √ -
通过 OPC UA 作为客户端进行数据交换 √ -
在 IO 控制器之间进行直接数据交换 √ -
基于 Modbus TCP 进行通信 √ -
通过 UDP 多播进行数据通信 √ -
通过电子邮件发送过程消息 √ -
S7 通信 √ √
S7 路由 √ √
CPU 的 Web 服务器

通过 HTTP(S) 进行数据交换，如诊断

√ -

SNMP（简单网络管理协议） √ -
时间同步 √ √
与工艺 I/O X142 的时钟脉冲系统和 SINAMICS Integrated 耦合 √ -

此外，SIMATIC Drive Controller 还具有 2 个 USB 3.0 接口（无功能，不允许连接）。
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PROFIdrive Integrated
CPU 和 SINAMICS Integrated 之间的通信基于 PROFIdrive 机制。用于此目的的通信服务基于 
PROFIBUS DP，并通过周期时间低至 250 μs 的内部高性能接口进行处理。

组态

SIMATIC Drive Controller 组态

通过对各硬件组件进行组态、参数设置和连接，可将 CPU 和集成 SINAMICS Integrated 驱动

单元的预设组态及功能传送给 SIMATIC Drive Controller。在 TIA 博途和 SINAMICS Startdrive 
(SINAMICS Integrated) 中的设备和网络视图中执行此操作所需的步骤。

《SIMATIC Drive Controller 系统手册》中介绍了 SIMATIC Drive Controller 的完整组态。以下

部分着重介绍了在 TIA 博途中进行组态时 重要的步骤和详细信息。

组态步骤 (页 1431)
数字量输入/输出 (X142) 的组态 (页 1437)
组态数字量输入和数字量输入/输出 (X122/X132) (页 1466)
组态时钟系统 (页 1468)

组态步骤

按如下步骤在 TIA Portal 中打开一个新的项目并添加一个 SIMATIC Drive Controller：

创建项目

1. 启动 TIA Portal。
2. 在 portal 视图中，选择操作“启动 > 创建”(Start > Create)。
3. 在“项目名称”(Project name) 下，为新项目分配一个名称。

4. 使用“...”按钮设置存储位置。

5. 如有需要，在“注释”(Comment) 字段中输入注释。

6. 单击“创建”(Create) 按钮，创建项目。

您已经创建了项目，并且该项目当前位于 Portal 视图中。要继续组态，请切换到项目视图。

组态设备与网络
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向项目添加一个 SIMATIC Drive Controller
1. 在项目树中选择“添加新设备”(Add new device)。
2. 在“添加新设备”(Add new device) 对话框中的“控制器 > SIMATIC 驱动控制器”(Controller > 

SIMATIC Drive Controller) 下，选择所使用的设备版本，在“版本”(Version) 下，选择设备的
固件版本。

3. 可以使用“打开设备视图”(Open device view) 复选框来指定创建设备后是否要打开硬件配置
视图。如果接下来要组态 CPU，则将该复选框保持为选中状态。

4. 单击“确定”(OK) 确认新设备。

您已向项目中添加了 SIMATIC Drive Controller，现在可以继续进行组态、参数分配和编程。

SIMATIC Drive Controller 的显示

向项目中添加一个 SIMATIC Drive Controller 时，默认会发生以下情况： 
• 生成一个“Drive Controller_n”组
• 将两个设备添加到组中，例如： 

– PLC_n [CPU 1504D TF] 和 
– Integrated_n [S120, CPU 150xD]

图 1-34 项目树中的 SIMATIC Drive Controller （设备已折叠）

仅在满足以下条件时才会创建 SINAMICS Integrated： 
• Startdrive 已安装 
• 选项“创建时包括 SINAMICS Integrated（要求：Startdrive 已安装）”(Create including 

SINAMICS Integrated (Requirement: Startdrive is installed)) 已激活（在“选项”(Options) 
菜单的“设置 > 硬件配置 > 设备特定设置”(Settings > Hardware configuration > Device-
specific settings) 下）。

两种设备通过 PROFIdrive Integrated_n 子网联网。

组态设备与网络
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图 1-35 SIMATIC Drive Controller 网络视图

创建新的 SIMATIC Drive Controller 时，所有对象都会分配一个统一的实例编号 (n)。
将 CPU PLC_n 和集成自动转速控制 Integrated_n 建模为单独设备。您还可以根据需要将设

备移至其它组，以及删除“驱动控制器”组。如果需要六个以上的伺服驱动器，还可以将其

它设备（例如 CU320-2 PN）添加到“驱动控制器”组中。 

说明

直接向组中添加 SIMATIC Drive Controller
即使项目树中的组文件夹是子文件夹，也可以直接向其中添加 SIMATIC Drive Controller：
1. 选择所需组。

2. 转到菜单栏或快捷菜单，然后选择“添加 > 设备”(Add > Device)。

创建选项

CPU 和 SINAMICS Integrated 默认情况下创建在项目树的共享组文件夹中。

要更改此特性，需要在“选项”(Options) 菜单中的“设置 -> 硬件配置 -> 设备特定设

置”(Settings -> Hardware configuration -> Device-specific settings) 下为 SIMATIC Drive 
Controller 激活或取消激活相关选项。
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图 1-36 创建 SIMATIC Drive Controller 所使用的创建选项

下表列出了进行分组或不进行分组时的组态优势。

表格 1-88 分组指南

进行“驱动控制器”分组 不进行分组或用户特定分组

• 操作适用于组中的所有设备，例如 
– 转至在线

– 载入设备/从设备载入

– 复制 
• 可以根据需要将其他设备添加到组中，例

如 
– CU320-2
– I/O 系统

• 通过以下方式提高项目树中项目结构的灵

活性 
– 机器/设备模块 
– 单独组中的 CPU 和驱动器

如果要创建不带集成驱动器的 SIMATIC Drive Controller，请取消选中“包含 SINAMICS 
Integrated”(Including SINAMICS Integrated) 选项。 
取消选中该选项在以下情况下很有用： 
• 正在从另一个项目复制先前组态的 SINAMICS Integrated 驱动控件。

• 项目将由另一个用户在不使用 SINAMICS Startdrive 的情况下处理。

• 稍后才会组态 SINAMICS Integrated。 
• 例如，由于使用了另一个驱动系统而未使用 SINAMICS Integrated。

“驱动控制器”组

对于“驱动控制器”组，可以从菜单栏、工具栏和快捷菜单中选择一系列功能。例如，使用

“转至在线”(Go online)，可以将组中的所有设备转至在线状态。 
给定设备支持的功能取决于设备和状态。例如，在线连接有效时，“下载到设备”(Download 
to device) 功能受 SINAMICS Integrated 支持，但不受 CPU 支持。“加载预览”(Load preview) 
对话框提供了有关加载操作的相关信息和建议。
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图 1-37 加载预览

随后组态 SINAMICS Integrated 
要求：STEP 7 Professional 和 SINAMICS Startdrive 已安装。

如果项目仅包含 SIMATIC Drive Controller 的 CPU，并且您要组态缺少的 SINAMICS 
Integrated，则按以下步骤操作。  
1. 在项目树中选择“添加新设备”(Add new device)。 
2. 在“添加新设备”(Add new device) 对话框中，转到“驱动器 > 驱动器和启动器 > SINAMICS 驱

动器 > SINAMICS S120 Integrated for SIMATIC”(Drives > Drives & starters > SINAMICS drives 
> SINAMICS S120 Integrated for SIMATIC) 并选择 SINAMICS Integrated，然后在“版
本”(Version) 下选择设备的固件版本。  

3. 单击“确定”(OK) 进行确认。  　 
结果：SINAMICS Integrated 已添加到项目树中，可与 CPU 联网。 

随后组态 CPU 
要求：STEP 7 Professional 和 SINAMICS Startdrive 已安装。
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如果项目仅包含 SIMATIC Drive Controller 的 SINAMICS Integrated，并且您要组态缺少的 
CPU，则按以下步骤操作。  
1. 为确保仅创建 CPU（不包含 SINAMICS Integrated），请在“选项”(Options) 菜单中的“设置 > 

硬件配置 > 设备特定设置”(Settings > Hardware configuration > Device-specific settings) 下取
消选中“包含 SINAMICS Integrated”(Including SINAMICS Integrated) 选项。如果不想创建组
文件夹，还需取消选中“创建 Drive Controller 和组文件夹”(Create Drive Controller with group 
folder) 选项。另外，您还可能需要删除不需要的组件。 

2. 在项目树中选择“添加新设备”(Add new device)。  
3. 在“添加新设备”(Add new device) 对话框中的“控制器 > SIMATIC 驱动控制器”(Controller > 

SIMATIC Drive Controller) 下，选择相关设备版本，在“版本”(Version) 下，选择设备的固件
版本。  

4. 单击“确定”(OK) 进行确认。  　 
结果：CPU 已添加到项目树中，可连接到 SINAMICS Integrated 。

在 STEP 7 中更换设备

以下部分说明了如何在现有项目中用 SIMATIC Drive Controller  更换 SIMATIC S7-1500 CPU 或
者用后者更换前者。

1. 在项目树中选择要更换的设备，然后右键单击以打开快捷菜单。

2. 选择“更换设备...”(Replace device...) 选项

3. 在右列中选择要使用的模块。“兼容性信息”部分指示要更换的设备是否兼容，如果兼容，在
此过程中将丢失哪些组态。

4. 单击“确定”(OK) 进行确认。

更换设备时，请记住 SIMATIC Drive Controller 包括两个联网设备 – CPU 和 SINAMICS 
Integrated。 

用 SIMATIC Drive Controller (CPU) 更换模块化 SIMATIC S7-1500 CPU 
如果用 SIMATIC 驱动器控制器更换模块化 SIMATIC S7-1500 CPU，则将保留集成 PROFINET 
接口和集成 PROFIBUS 接口上的组态。换句话说，接口将映射到相同类型的接口。 
不会应用 S7-1500 紧凑型 CPU 的板载 I/O 的组态。另请注意设备更换对话框中的兼容性信息。

S7-1500 自动化系统中的集中式 I/O 移至“未插入模块”(unplugged modules) 区域。如有需

要，请在更换设备之前将 I/O 复制到分布式 I/O ET 200MP 系统。 
已连接的 SINAMICS S120 CU320-2 保持连接状态 – 不会被 SINAMICS Integrated 换出。如果

需要 SINAMICS Integrated，则需要手动创建。 
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用模块化 SIMATIC S7-1500 CPU 更换 SIMATIC Drive Controller (CPU)
更换设备时，会删除 PROFIdrive Integrated，而 SINAMICS Integrated 将作为非联网设备保

留在项目中。可以稍后将 SINAMICS Integrated 再次连接到 SIMATIC Drive Controller CPU。  
如果不再需要 SINAMICS Integrated，请手动将其从组态中删除。

不会应用接口 X142 上的组态。

说明

不能用其它 CPU 类（例如 ET 200SP CPU 或 ET 200pro CPU）更换设备。

SINAMICS S120 CU320-2 与 SINAMICS Integrated 的双向更换 
当前不支持更换设备 

更改 CPU 的固件版本

通过更换设备的方式更改 SIMATIC Drive Controller CPU 的固件版本。将 CPU 更换为具有首

选固件版本的 CPU。

更改 SINAMICS Integrated 的固件版本

仅可通过删除和重新组态 SINAMICS Integrated 的方式更改 SINAMICS Integrated 的固件版本

（另请参见上文“随后组态 SINAMICS Integrated ”部分）。

更多信息，请参见 Internet 中的常见问题与解答 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109782271)。
如果要更改已连接 SINAMICS S120 CU 的固件版本，还必须启动 SINAMICS Startdrive  的新

组态。

说明

固件版本必须匹配

SINAMICS Startdrive 仅当组态的固件版本与设备的固件版本匹配时，才能与 SINAMICS 
Integrated 或 SINAMICS S120 CU 建立在线连接。

数字量输入/输出 (X142) 的组态

可以通过接口 X142 组态所需的数字量输入/输出和工作模式。

组态设备与网络
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所支持工作模式概述

可以为 X142 接口的各个通道组态以下工作模式：

表格 1-89 工作模式概览

X142 I/O 的
工作模式

（8 通道）

功能 与工艺对象 (TO) 一
起使用

通过 I/O 区域使用

（无 TO）

等时同步模

式

DI 数字量输入

• 输入延时 (1 µs/125 µs) 
• 硬件中断（可选） 
在上升沿和/或下降沿发生硬件中断

• 定位和同步轴的

硬件限位开关
无 OB 限制 可选

DQ 数字量输出 • 输出凸轮 
• 凸轮轨迹

无 OB 限制 可选

定时器 DI 采集数字量输入信号的开关时间，每

个应用周期 多两个边沿（例如，用

作测量检测输入）

测量输入（需要 OB 
91）

需要 OB 91/OB 6x 需要

定时器 DQ 对数字量输出信号的输出准确定时，

每个应用周期 多两个边沿（例如，

用作输出凸轮输出）

• 输出凸轮（需要 
OB 91）

• 凸轮轨迹（需要 
OB 91）

需要 OB 91/OB 6x 需要

过采样 DI 每个应用周期以等间隔采集数字量输

入信号的 32 种状态

--- 需要 OB 91/OB 6x 需要

过采样 DQ 每个应用周期以等间隔输出数字量输

出信号的 32 种状态

--- 需要 OB 91/OB 6x 需要

事件/周期持

续时间测量

测量边沿数和周期持续时间（例如，

通过掩模窗和光栅进行简单的速度测

量）

--- 需要 OB 91/OB 6x 需要

脉宽调制 
PWM

按可组态的频率输出可组态脉冲暂停

比

--- 无 OB 限制 可选

操作步骤

1. 在项目树中选择 CPU 下方的“设备组态”(Device configuration) 项。将打开设备视图。

2. 在设备视图中，单击 DI/DQ 8x24VDC [X142] 接口。随即可在巡视窗口的“属性”(Properties) 
下编辑可组态属性。

在“通道参数”(Channel parameters) 下，提供所有通道及已选设置的概览。
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图 1-38 通道参数

通过链接（箭头符号）可到达相应通道的参数分配或互连工艺对象。

说明

多连接

如果将一个通道连接到多个工艺对象，则可通过下拉列表选择所需工艺对象的连接。

通过“互连”(Interconnections) 旁的“刷新”(Refresh) 按钮更新下拉列表。如果在通道组态

打开时对项目中其它位置的工艺对象进行更改，可能需要更新。

组态 DI 工作模式

DI 工作模式

1. 为接口 X142 上的所需通道选择 DI 工作模式。
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图 1-39 DI 工作模式

反转

可以反转 24 V 信号，以使其适应过程。默认情况下不反转信号。

输入延时 (Input delay)
为抑制故障，可以为数字量输入的输入滤波器设置 1 µs 或 125 µs 的输入延时。仅当信号更

改的持续未决时间大于设置的输入延时时间时，才能被检测到。

硬件中断 (Hardware interrupts)
在“硬件中断”(Hardware interrupts) 部分，可以将硬件中断分配给上升沿和/或下降沿。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1440 编程和操作手册, 11/2022



互连

与通道互连的工艺对象在“互连”(Interconnections) 区域中列出。 
如果工艺对象已互连，则可通过连接（箭头图标）访问相应的工艺对象。

使用相应的按钮更新选择列表。如果在通道组态打开时对项目中其它位置的工艺对象进行更

改，可能需要更新。

更多信息

有关 DI 工作模式的更多信息，请参见控制接口的分配 (页 1461)和反馈接口的分配 
(页 1463)。 

组态 DQ 工作模式

DQ 工作模式

1. 为接口 X142 上的所需通道选择 DQ 工作模式。

图 1-40 DQ 工作模式

反转

可以反转 24 V 信号，以使其适应过程。默认情况下不反转信号。

高速输出 (0.4 A)
如果选择“高速输出”(high-speed output) 选项，数字量输出将交替切换到 24 V DC 和接地

状态。允许极端陡变边沿（1 μs 范围内的输出延时）。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1441



在该操作模式下，额定负载从 0.5 A 降至 0.4 A。

互连

与通道互连的工艺对象在“互连”(Interconnections) 区域中列出。 
如果工艺对象已互连，则可通过连接（箭头图标）访问相应的工艺对象。

使用相应的按钮更新选择列表。如果在通道组态打开时对项目中其它位置的工艺对象进行更

改，可能需要更新。

更多信息

有关 DQ 工作模式的更多信息，请参见控制接口的分配 (页 1461)和反馈接口的分配 
(页 1463)。

组态定时器 DI 工作模式

定时器 DI
定时器 DI 工作模式允许您在每个应用周期中获取 多两个边沿的开关时间（例如 OB 91 和 
OB 6x），用作测量输出等功能。 
• 为所需通道选择“定时器 DI”(Timer DI) 工作模式。

图 1-41 工作模式：定时器 DI
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反转

可以反转 24 V 信号，以使其适应过程。默认情况下不反转信号。 

输入延时 (Input delay)
为抑制故障，可以为数字量输入的输入滤波器设置 1 µs 或 125 µs 的输入延时。仅当信号更

改的持续未决时间大于设置的输入延时时间时，才能被检测到。

要通过定时器 DI 检测到非常短暂的未决信号（例如，100 µs 级别），需要将输入延时设置

为 1 μs。

互连

与通道互连的工艺对象在“互连”(Interconnections) 区域中列出。 
如果工艺对象已互连，则可通过连接（箭头图标）访问相应的工艺对象。

使用相应的按钮更新选择列表。如果在通道组态打开时对项目中其它位置的工艺对象进行更

改，可能需要更新。

分配测量输入工艺对象

必须始终将测量输入工艺对象分配给位置由测量输入评估的另一个工艺对象。

可以将测量输入工艺对象分配给以下工艺对象：

• 同步轴

• 定位轴

• 外部编码器

可以将恰好一个轴或一个外部编码器分配给测量输入工艺对象。

可以将多个测量输入工艺对象分配给一个轴或一个外部编码器。

组态测量输入工艺对象

• 在项目树的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中选择测量输入的组态。

• 在“基本参数”(Basic parameters) 组态窗口中，组态工艺对象的基本属性。

组态设备与网络
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图 1-42 基本参数

名称 (Name)
• 在该字段中，定义测量输入的名称。该工艺对象以该名称列出在项目树中。测量输入的

变量可以该名称在用户程序中使用。

分配的轴或外部编码器 (Assigned axis or external encoder)
STEP 7 将显示分配给测量输入的轴或外部编码器。可以使用该链接直接访问更高级别工艺

对象的基本参数。

测量单位 (Unit of measurement)
所示用于测量输入位置的测量单位对应于更高级别的工艺对象的测量单位。

硬件接口 (Hardware interface)
• 在“硬件接口”(Hardware interface) 组态窗口中，将定时器 DI 测量输入类型和所选通道

分配给工艺对象。
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图 1-43 硬件接口 (Hardware interface)

测量输入类型：使用定时器 DI 进行测量 (Measuring using Timer DI)
• 选择要通过定时器 DI 进行测量的测量输入。选择框将显示已正确组态的所有通道。

说明

扩展组态限值

在 X142 接口上 多可组态八个定时器 DI。如果 X142 处的定时器 DI 不足以满足您的需求，

则可以在接口 X122/X132 处另外组态八个测量输入。还可以使用基于时间的 I/O 模块来扩

展组态限值： 
• ET 200SP 分布式 I/O 系统：TM Timer DIDQ 10x24V
• ET 200MP 分布式 I/O 系统：TM Timer DIDQ 16x24V
有关此类系统的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

说明

X142 不支持的指令

X142 接口不支持使用基于时间的 IO（TIO 指令）的函数块。 
建议：将测量输入工艺对象用于定时器 DI。

调整测量范围激活时间

• 要调整系统中定义的激活时间，在“扩展参数”(Extended parameters) 组态窗口中输入附

加的激活时间。 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1445



丢失边沿计数器 (LEC)
定时器 DI 支持丢失边沿计数器。如果一个位置控制周期内出现两个以上要检测的边沿，则

不能为其它待检测的边沿评估测量值。LEC 记录丢失的边沿数。 
LEC 中记录了哪些丢失边沿取决于运动控制指令中设置的模式。例如，如果只想测量上升沿，

则 LEC 仅记录未测量的上升沿。LEC 多可以计数并显示七个丢失边沿。丢失边沿的数量显

示在函数块和工艺数据块中。

更多信息

有关详细信息，请参见《S7-1500T 运动控制》功能手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109751049)中的以下主题：

• 测量输入类型：定时器 DI
• 测量输入类型：SINAMICS（中央测量输入）

• 测量输入类型：PROFIdrive 报文（驱动器或外部编码器）

• 丢失边沿计数器 (LEC)

组态定时器 DQ 工作模式

定时器 DQ
定时器 DQ 工作模式允许您在每个应用周期中的特定时间输出 多两个边沿（例如 OB 91 和 
OB 6x），用作凸轮输出等功能。

1. 为所需通道选择“定时器 DQ”(Timer DQ) 工作模式。
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图 1-44 工作模式：定时器 DQ

反转

可以反转 24 V 信号，以使其适应过程。默认情况下不反转信号。 

高速输出 (0.4 A)
如果选择“高速输出”(high-speed output) 选项，数字量输出将交替切换到 24 V DC 和接地

状态。 
高速输出的优势：

• 极端陡变边沿（1 μs 范围内的输出延时）。

• 极高的开关频率

• 大开关精度，例如，用作凸轮输出

在该操作模式下，额定负载从 0.5 A 降至 0.4 A。

互连

与通道互连的工艺对象在“互连”(Interconnections) 区域中列出。 
如果工艺对象已互连，则可通过连接（箭头图标）访问相应的工艺对象。

使用相应的按钮更新选择列表。如果在通道组态打开时对项目中其它位置的工艺对象进行更

改，可能需要更新。

分配输出凸轮工艺对象

必须始终将输出凸轮工艺对象分配给位置经过评估的另一个工艺对象。 
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可以将输出凸轮工艺对象分配给以下工艺对象：

• 同步轴

• 定位轴

• 外部编码器

可以将恰好一个轴或一个外部编码器分配给输出凸轮。 
可以将多个输出凸轮分配给一个轴或一个外部编码器。

组态输出凸轮工艺对象

1. 在项目树的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中选择输出凸轮的组态。

2. 在“基本参数”(Basic parameters) 组态窗口中，组态工艺对象的基本属性。

图 1-45 基本参数
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名称 (Name)
1. 在该字段中定义输出凸轮的名称。该工艺对象以该名称列出在项目树中。输出凸轮的变量可

以该名称在用户程序中使用。

分配的轴或外部编码器 (Assigned axis or external encoder)
STEP 7 将显示分配给输出凸轮的轴或外部编码器。可以使用该链接直接访问更高级别工艺

对象的基本参数。

输出凸轮类型 (Output cam type)
1. 根据所需的开关行为选择输出凸轮类型：

• 基于位置的凸轮（取决于位置的开/关）

• 基于时间的凸轮（与位置有关的开启以及与位置无关或与时间有关的关闭）

输出凸轮参考 (Output cam reference)
1. 在此选项中，组态输出凸轮的开关点是参考实际位置还是位置设定点。

测量单位 (Unit of measurement)
所显示的用于测量输出凸轮位置的测量单位对应于更高级别的工艺对象的测量单位。

如果输出凸轮类型选择的是基于时间的凸轮，还会指示开启持续时间和其它时间的测量单位。

输出凸轮的测量单位始终为 ms。

硬件接口 (Hardware interface)
在“硬件接口”(Hardware interface) 组态窗口中选择凸轮输出的类型。

图 1-46 硬件接口 (Hardware interface)
1. 选择是否要输出在数字量输出上生成的开关信号。
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• 激活输出 (Activate output)
选择以下两种输出选项之一来输出凸轮轨迹：

– 通过定时器 DQ 输出 (Output by Timer DQ)
要通过定时器 DQ 输出，请在“输出”(Output) 字段中选择凸轮输出。选择框将显示已

正确组态的所有通道。 

说明

扩展组态限值

在 X142 接口上 多可组态八个定时器 DQ。如果 X142 处的定时器 DQ 不足以满足您

的需求，则可以使用基于时间的 IO 模块来改善组态限值：

• ET 200SP 分布式 I/O 系统：TM Timer DIDQ 10x24V
• ET 200MP 分布式 I/O 系统：TM Timer DIDQ 16x24V
有关此类系统的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

说明

X142 接口不支持的指令

X142 接口不支持使用基于时间的 IO（TIO 指令）的函数块。 
建议：对于定时器 DQ，请使用输出凸轮或凸轮轨迹工艺对象。

– 通过数字量输出模块输出 (Output by digital output module)
要通过数字量输出模块输出，请在“输出”(Output) 字段中选择数字量输出。仅显示具

有先前定义的 PLC 变量的数字量输出以供选择。

说明

通过 X122、X132 或 X142 接口输出

在以下情况下，还需使用“通过数字量输出模块输出”(Output by digital output 
module) 设置： 
• 通过 DQ 而不是定时器 DQ 在 X142 接口输出。

• 通过 X122 或 X132 接口的数字量输出进行输出（需要组态的消息帧 39x）  
在这两种情况下，都必须为相应的 I/O 地址定义一个 PLC 变量。

可将多个输出凸轮工艺对象分配给一个输出，将凸轮信号与输出端的逻辑 AND 或逻辑 OR 
进行连接。

• 禁用输出 (Output deactivated)
禁用输出时，仅在软件中评估凸轮轨迹。
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扩展参数 > 激活时间 (Extended parameters > Activation time)

图 1-47 激活时间

“激活时间”(Activation time) 组态窗口的顶部将指示指定的输出凸轮类型。

1. 要获取输出凸轮的开启和关闭时间的时间偏移，请输入激活时间和禁用时间。
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扩展参数 > 滞后 (Extended parameters Parameter > Hysteresis)

图 1-48 滞后

1. 为防止凸轮轨迹的输出凸轮的开关状态发生意外变化，需输入一个滞后值。

当使用参考实际位置的输出凸轮时，建议输入一个滞后值 (> 0.0)。

凸轮轨迹工艺对象

除了已经描述的输出凸轮工艺对象之外，还可使用凸轮轨迹工艺对象。 
有关如何组态凸轮轨迹工艺对象的详细说明，请参见《S7-1500T 运动控制》功能手册 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109751049)。
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组态过采样 DI 工作模式

过采样 DI
过采样 DI 功能在每个应用周期以相等的间隔检测给定数字量输入的 32 个信号状态（例如 
OB 91 和 OB 6x）。在反馈接口中，这 32 个状态以一个 32 位值的形式一起返回。该值与 Ti 
同步读取（实际值采集）。

说明

等时同步模式

过采样需要等时同步模式。 

下图为过采样 DI4 的示例：

TAPP 应用周期

MSB Most significant bit
LSB Least significant bit
图 1-49 过采样 DI

组态过采样 DI
1. 为所需通道选择“过采样 DI”(Oversampling DI) 工作模式。
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图 1-50 过采样 DI

说明

扩展组态限值

在 X142 接口上 多可组态八个过采样 DI。如果 X142 处的过采样 DI 不足以满足您的需求，

则可以使用基于时间的 IO 模块来改善组态限值，例如： 
• ET 200SP 分布式 I/O 系统：TM Timer DIDQ 10x24V 
• ET 200MP 分布式 I/O 系统：TM Timer DIDQ 16x24V
有关此类系统的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

反转

可以反转 24 V 信号，以使其适应过程。默认情况下不反转信号。

输入延时 (Input delay)
为抑制故障，可以为数字量输入的输入滤波器设置 1 µs 或 125 µs 的输入延时。仅当信号更

改的持续未决时间大于设置的输入延时时间时，才能被检测到。

要通过过采样 DI 检测到非常短暂的未决信号（例如，100 us），需要将输入延时设置为 
1 μs。

更多信息

有关过采样 DI 工作模式的更多信息，请参见控制接口的分配 (页 1461)和反馈接口的分配 
(页 1463)。
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组态过采样 DQ 工作模式

过采样 DQ
过采样 DQ 功能在每个应用周期以相等的间隔输出 32 个信号状态（例如 OB 91、OB 6x）。

因此，在一个给定的数字量输出端，每个应用周期 多可以有 32 个边沿。通过控制接口设

置 32 种状态。输出与时间 TO（设定值传送）同步发生。

说明

等时同步模式

过采样需要等时同步模式。

下图为 DQ5 过采样示例：

TAPP 应用周期

MSB Most significant bit
LSB Least significant bit
图 1-51 过采样 DQ

说明

配备过采样功能时的输出频率

应用周期和 32 位字符串输出的组合不得使输出频率超出数字量输出的 大切换频率。

组态过采样 DQ
1. 为所需通道选择“过采样 DQ”(Oversampling DQ) 工作模式。
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图 1-52 过采样 DQ

说明

扩展组态限值

在 X142 接口的输入/输出端 多可组态八个过采样 DQ。如果 X142 处的过采样 DQ 不足以

满足您的需求，则可以使用基于时间的 IO 模块来提升组态限值，例如： 
• ET 200SP 分布式 I/O 系统：TM Timer DIDQ 10x24V
• ET 200MP 分布式 I/O 系统：TM Timer DIDQ 16x24V
有关此类系统的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

反转

可以反转 24 V 信号，以使其适应过程。默认情况下不反转信号。

高速输出 (0.4 A)
如果选择“高速输出”(high-speed output) 选项，数字量输出将交替切换到 24 V DC 和接地

状态。允许极端陡变边沿（1 μs 范围内的输出延时）。

要通过过采样 DQ 来输出非常短暂的未决信号（例如 0.1 ms 级），必须将输出用作高速输出。

在该操作模式下，额定负载从 0.5 A 降至 0.4 A。

更多信息

有关过采样 DQ 工作模式的更多信息，请参见“控制接口的分配 (页 1461)”和“反馈接口的

分配 (页 1463)”。
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组态事件/周期测量工作模式

事件/周期持续时间测量

事件计数器

使用事件测量（16 位值）通过反馈接口测量每个应用周期的上升沿数量。

事件计数器属于旋转式计数器。 
• 不会显示事件计数器溢出。

• 准确值必须基于差值计算。

周期测量

使用周期持续时间测量（32 位值）通过反馈接口测量应用周期中 后两个接收到的上升沿

之间的 41.67 ns 增量数。

周期 = 41.67 ns • 增量数

说明

等时同步模式

事件/周期测量需要等时同步模式。 

1. 为“事件/周期测量”(Event/period measurement) 工作模式选择所需通道。

图 1-53 事件/周期持续时间测量

反转

可以反转 24 V 信号，以使其适应过程。默认情况下不反转信号。
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输入延时 (Input delay)
为抑制故障，可以为数字量输入的输入滤波器设置 1 µs 或 125 µs 的输入延时。仅当信号更

改的持续未决时间大于设置的输入延时时间时，才能被检测到。

为在高计数频率下检测到非常短暂的未决信号，需要设置 1 μs 的输入延时。

更多信息

有关“事件/周期测量”(Event/period measurement) 工作模式的更多信息，请参见“控制接

口的分配 (页 1461)”和“反馈接口的分配 (页 1463)”。

组态脉宽调制 (PWM) 工作模式

应用领域

可以使用脉宽调制 (PWM) 生成额定电压恒定且脉宽可变的周期性脉冲。 
脉宽调制 (PWM) 的可能应用：

• 控制比例阀和方向阀 
– 通过降低保持电流或控制阀门位置实现节能

• 通过诸如外部电源装置进行加热控制

工作原理

通过脉宽调制，可在数字量输出端输出既定周期且脉宽可变的信号。通过脉宽调制模式，可

改变输出电压的平均值。这样便可根据连接的负载对负载电流或功率进行控制。脉冲宽度可

以介于 0（无脉冲，始终关闭）到满刻度（无脉冲，始终打开）之间。

① 周期

② 脉冲宽度

脉宽调制 (PWM) 基于 1、2、4、8 或 16 kHz 基频的规范。可根据周期和脉冲暂停比通过控

制接口更改基频（32 位值）。在每个基本周期中都会显示位模式。基本周期根据基频定义。

“0”表示低电平，“1”表示高电平。
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示例

基频：1 kHz → 基本周期 1 ms
1111 0000 0000 0000 1111 0000 0000 0000 
时间周期：500 µs；375 µs 低电平；125 µs 高电平

1111 0 0 0 0 | 0 0 0 0 0 0 0 0 | 1111 0 0 0 0 | 0 0 0 0 0 0 0 0

图 1-54 脉宽调制

基频：1 kHz 
1111 1111 1111 1111 0000 0000 0000 0000 
时间周期：1 ms；500 µs 低电平；500 µs 高电平

      
1111 1111 0000 0000 0000 0000 0000 0000 
时间周期：1 ms；750 µs 低电平；250 µs 高电平

        
1111 0000 1111 0000 1111 0000 1111 0000 
时间周期：250 µs；125 µs 低电平；125 µs 高电平

       
基频：2 kHz
1010 1010 1010 1010 1010 1010 1010 1010 
时间周期：31.25 µs；15.625 µs 低电平；15.625 µs 高电平
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组态“脉宽调制”(PWM) 工作模式

要组态 PWM 工作模式，请先定义所需脉宽调制的基频。可以将基频组态为 1、2、4、8 或 
16 kHz。然后，将所选基频应用于接口 X142 的所有通道。 

图 1-55 脉宽调制的基频

接下来选择用于 PWM 工作模式的通道。如果要组态非常短的脉冲，请启用高速输出功能。

图 1-56 脉宽调制通道

所选数字量输出以所选基频和切换模式通过控制接口进行切换。

反转

可以反转 24 V 信号，以使其适应过程。默认情况下不反转信号。

高速输出 (0.4 A)
如果选择“高速输出”(high-speed output) 选项，数字量输出将交替切换到 24 V DC 和接地

状态。允许极端陡变边沿（1 μs 范围内的输出延时）。
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要通过脉宽调制来输出非常短暂的未决信号（例如 0.1 ms 级），必须将输出用作高速输出。

在该操作模式下，额定负载从 0.5 A 降至 0.4 A。

更多信息

有关脉宽调制工作模式的更多信息，请参见“控制接口的分配 (页 1461)”和“反馈接口的分配 
(页 1463)”。

控制接口的分配

控制接口

用户程序使用控制接口来影响接口 X142 处工艺输入和工艺输出的行为。

下表列出了控制接口的分配情况：

表格 1-90 控制接口的分配

起始地址的

偏移量

参数 含义

字节 0 SET_DQ（DQ0 到 
DQ7）

设置 DQ（DQ0 到 DQ7）

字节 1 到 3 预留 不得使用

字节 4 到 7 TEC_OUT (DQ0) 定时器 DQ： 
字节 0、1：OFF TIME（用于 DQ 复位的输出时间戳） 
字节 2、3：ON TIME（用于设置 DQ 的输出时间戳）

过采样 DQ： 
字节 0 到 3：有 32 个状态用于过采样

脉宽调制 (PWM)： 
字节 0 到 3：PWM 位模式
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起始地址的

偏移量

参数 含义

字节 8 到 11 TEC_OUT (DQ1) 请参见字节 4 到 7
字节 12 到 
15

TEC_OUT (DQ2)

字节 16 到 
19

TEC_OUT (DQ3)

字节 20 到 
23

TEC_OUT (DQ4)

字节 24 到 
27

TEC_OUT (DQ5)

字节 28 到 
31

TEC_OUT (DQ6)

字节 32 到 
35

TEC_OUT (DQ7)

字节 36 SEL（DI0、DI1） SEL DI1 位 5 到 7：用于时间戳采集 DI1 的边沿选择 
001 仅上升沿 
010 仅下降沿 
011 上升沿和下降沿

（按发生顺序排序） 
101 先上升沿，后下降沿 
110 先下降沿，后上升沿 
000、100、111 保留

位 4：DI1 的循环时间戳采集

SEL DI0 位 0 到 3：请参见 SEL DI1
字节 37 SEL（DI2、DI3） 请参见字节 36
字节 38 SEL（DI4、DI5）
字节 39 SEL（DI6、DI7）
字节 40、
41

STW MSL 位 12 到 15：生命迹象信号计数器（主站生命迹象信号）

--- 位 1 到 11：保留；这些位必须设为 0
SYN 位 0：X142 接口与用户程序的同步
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反馈接口的分配

反馈接口

用户程序通过反馈接口接收 X142 接口工艺 I/O 的当前值和状态信息。

下表列出了反馈接口的分配：

表格 1-91 反馈接口的分配

起始地址的

偏移量

参数 含义

字节 0 STS_DI（DI0 到 DI7） 状态 DI（DI0 到 DI7）
字节 1 到 3 预留 不得使用

字节 4 到 7 TEC_IN (DI0) 定时器 DI： 
字节 0、1：第二个 TIME/OFF TIME（第二个输入时间戳）

字节 2、3：第一个 TIME/ON TIME（第一个输入时间戳）

过采样 DI： 
字节 0 到 3：过采样值

事件/周期持续时间测量 事件测量： 
字节 0、1：预留 
字节 2、3：计数器值

字节 8 到 11 TEC_IN_EXT (DI0) 时间周期测量： 
字节 0 到 3：测量的时间周期
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起始地址的

偏移量

参数 含义

字节 12 到 
15

TEC_IN (DI1) 请参见字节 4 到 11

字节 16 到 
19

TEC_IN_EXT (DI1)

字节 20 到 
23

TEC_IN (DI2)

字节 24 到 
27

TEC_IN_EXT (DI2)

字节 28 到 
31

TEC_IN (DI3)

字节 32 到 
35

TEC_IN_EXT (DI3)

字节 36 到 
39

TEC_IN (DI4)

字节 40 到 
43

TEC_IN_EXT (DI4)

字节 44 到 
47

TEC_IN (DI5)

字节 48 到 
51

TEC_IN_EXT (DI5)

字节 52 到 
55

TEC_IN (DI6)

字节 56 到 
59

TEC_IN_EXT (DI6)

字节 60 到 
63

TEC_IN (DI7)

字节 64 到 
67

TEC_IN_EXT (DI7)

字节 68 LEC（DI0、DI1） 位 4 到 6：DI1 的丢失信号沿计数器 
位 0 到 2：DI0 的丢失信号沿计数器

位 3、7：保留（不得使用）
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起始地址的

偏移量

参数 含义

字节 69 LEC（DI2、DI3） 位 4 到 6：DI3 的丢失信号沿计数器 
位 0 到 2：DI2 的丢失信号沿计数器

位 3、7：保留（不得使用）

字节 70 LEC（DI4、DI5） 位 4 到 6：DI5 的丢失信号沿计数器 
位 0 到 2：DI4 的丢失信号沿计数器

位 3、7：保留（不得使用）

字节 71 LEC（DI6、DI7） 位 4 到 6：DI7 的丢失信号沿计数器 
位 0 到 2：DI6 的丢失信号沿计数器

位 3、7：保留（不得使用）

字节 72 预留 不得使用

字节 73 布局属性 特定值

字节 74、
75

ZSW SSL 位 12 到 15：生命迹象信号计数器（从站生命迹象信号）

--- 位 10、11：保留（不得使用）

SYNC 位 8：X142 接口与用户程序同步

通道地址 位 4 到 7 和位 9：相应 DI 或 DQ 的编号

通道模式 位 0 到 3：相应 DI 或 DQ 的工作模式

替代值操作

如果 CPU 处于 STOP 模式，则数字量输出（与任何反转设置均无关）都将返回“0”（低电平）

作为替代值。

回读端子状态

STS_DI（反馈接口的偏移字节 0）表示逻辑通道状态，并考虑了组态的反转。

数字量输入

对于数字量输入（DI、定时器 DI、过采样 DI、事件/周期测量），该值对应于数字量输入的

逻辑状态。

数字量输出

对于数字量输出（DQ、定时器 DQ、过采样 DQ、脉宽调制 PWM），该值对应于数字量输出

的实际端子状态。如果端子状态与受控状态存在偏差，则输出驱动器可能发生短路或故障。
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说明

STS_DI
只有在相应值远大于输入延时与数字量输入/输出 (X142) 的采集周期之和时，才能通过 
STS_DI 可靠地采集信号。

示例：如果以 2 ms 的周期和设置的 125 µs 输入延时使数字量输入/输出 (X142) 与 MC 伺服

等时同步运行，则持续时间必须 > 2.125 ms。

编程示例

有关使用集成数字量输入/输出的编程示例，请参见 Internet 中的常见问题与解答 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109782269)。

组态数字量输入和数字量输入/输出 (X122/X132)
数字量输入和数字量输入/输出 (X122/X132) 主要分配给 SINAMICS Integrated。不过，还可

通过组态（消息帧 39x）将数字量输入和数字量输入/输出 (X122/X132) 用于 CPU。如下要

求适用：

• 数字量输出始终仅专用于 SINAMICS Integrated 或 CPU。
• 如果将数字量输入用于 CPU，则还可以在驱动器端互连数字量输入。

可以逐通道组态数字量输入和数字量输入/输出 (X122/X132)。为此，请转到项目树中“自

动转速控制 > 参数分配”(Automatic speed control > Parameter assignment) 下的功能视图，

并在“输入/输出”(Inputs/outputs) 下设置组态。  
双向输入/输出在以下组态掩码中进行组态。
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图 1-57 双向输入/输出

可以使用 PU 的帧 39x 分配 SINAMICS 数字量输入和数字量输入/输出 (X122/X132)。然后，

以 PROFIdrive PZD 采样率传输数字量输入和数字量输出的状态信息 (p2048)。输入/输出也

会在组态的数字量输入和数字量输入/输出的采样时间内进行采样 (p0799)。因此，输出值的

应用和输入值的返回会受到死区时间和抖动的影响。

说明

在 SINAMICS Integrated 组态期间，默认设置报文 393。
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图 1-58 用于自动转速控制的帧 393 的组态

有关不同帧类型的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

说明

接口 X142
如果对数字量输入/输出有特别严格的要求，请在接口 X142 处使用数字量输入/输出。数字

量输入/输出可以在等时同步模式下工作，并支持非常短的响应时间。

编程示例

有关编程示例的信息，请参见 Internet 中的常见问题与解答 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109782269)。

组态时钟系统

等时同步模式概述

简介

SIMATIC Drive Controller 支持以下时钟系统的等时同步模式：

• PROFINET IO 接口 X150
• PROFIBUS DP 接口 X126
• 工艺 I/O X142
• SINAMICS Integrated 与 PROFIdrive Integrated（始终等时同步）
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可以单独操作时钟系统，也可以进行等时同步操作。 
例外：不支持 PROFIBUS DP 接口的等时同步耦合。

独立的等时同步模式

如果要在等时同步模式下单独操作时钟系统，请为每个时钟系统组态一个循环时间，并将时

钟系统分配给不同的过程映像，例如：

• SINAMICS Integrated → PIP OB 伺服 [OB 91]
• PROFIBUS DP 接口 X126 → 等时同步模式中断 OB [OB 6x] 的 PIP 1
在这种情况下，时钟系统彼此不等时同步。

说明

不能在等时同步模式下独立于 SINAMICS Integrated 操作 X142 工艺 I/O。

如果要在等时同步模式下同时操作工艺 I/O X142 和 SINAMICS Integrated，则必须设置耦合

的等时同步模式。

耦合等时同步模式

在耦合等时同步模式下，相关时钟系统使用共享的系统时钟。

超前时钟系统向其它时钟系统提供其自身的系统时钟。 
下表显示了 SIMATIC Drive Controller 上耦合等时同步模式的可能组合。指示每种组合的超

前时钟系统。

表格 1-92 耦合等时同步模式的可能组合

PROFINET IO 接口 X150 工艺 I/O X142
（本地发送时钟）

SINAMICS Integrated
(PROFIdrive Integrated)

PROFIBUS DP 接口 X126

X（超前） √ √ -
X（超前） - √ -
X（超前） √ -1 -

- X（超前） √ -
1 SINAMICS Integrated 未组态。
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在 STEP 7 中组态耦合等时同步模式；请参见“设置时钟系统 (页 1481)”。

说明

不支持 PROFIBUS 接口与其它时钟系统的等时同步耦合。

如果要扩展分布式驱动系统的驱动器组态限值，请通过 PROFINET IO 接口 X150 连接这些分

布式驱动系统。只有 PROFINET IO 接口 X150 可以与 MC 伺服等时同步地连接到 SINAMICS 
Integrated 和 X142 工艺 I/O 的时钟系统。

等时同步地组态驱动器和 SINAMICS Integrated

要求

• STEP 7 ，V16 或更高版本

• SINAMICS Startdrive ，V16 或更高版本
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操作步骤

1. 向您的项目添加 SIMATIC Drive Controller 。
网络视图显示 SIMATIC Drive Controller 的组件：SIMATIC S7-1500 CPU 和 SINAMICS 
Integrated，通过 PROFIdrive Integrated 联网。

图 1-59 网络视图中的 SIMATIC Drive Controller
2. 打开 SINAMICS Integrated 的设备视图。使用驱动对象组态 SINAMICS S120 驱动系统。

有关详细信息，请参见《带 Startdrive 的 SINAMICS S120》 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109763294)调试手册。
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图 1-60 组态 SINAMICS S120 驱动系统
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3. 在 SINAMICS Integrated 设备视图中选择驱动控制。
在属性“Integrated_1 > 报文组态”(Integrated_1 > Telegram configuration) 的“常规”(General) 
选项卡中检查默认 PROFIdrive 报文。根据需要进行更改。
自动进行以下默认设置： 
– 自动转速控制：帧 393
– 电源：帧 370
– 驱动轴：帧 105

图 1-61 组态 PROFIdrive 帧
4. 创建轴工艺对象。在项目树的“工艺对象 > 添加新对象”(Technology objects > Add new 

object) 下创建轴工艺对象。
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5. 将组态的驱动器分配给轴工艺对象。

– 打开工艺对象的组态。

– 导航至“硬件接口 > 驱动器”(Hardware interface > Drive)。
– 从“驱动器类型”(Drive type) 下拉列表中选择“PROFIdrive”条目。

– 从“数据连接”(Data connection) 下拉列表中选择“驱动器”(Drive) 条目。

– 从“驱动器”(Drive) 列表中选择 SINAMICS Integrated 驱动轴。

在“驱动器”(Drive) 列表中只能选择已组态了合适 PROFIdrive 帧的驱动器。有关 SINAMICS 
Integrated 支持的 PROFIdrive 帧，请参见《S7‑1500T 运动控制》功能手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109751049)。

图 1-62 将驱动器分配给工艺对象

工艺对象连接至驱动器。将驱动器分配给轴工艺对象后，将发生以下情况： 
– MC 伺服已创建（如果尚不存在）

– 将 TPA OB 伺服作为所有 PROFIdrive 报文的过程映像进行输入

6. 组态所有轴工艺对象后，如有必要，请切换回驱动器组态。可使用“设备组态”(Device 
configuration) 按钮。
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图 1-63 “设备组态”(Device configuration) 按钮

说明

对于 SINAMICS Integrated，所有帧都必须工作在等时同步模式下（基于 OB 伺服 (OB 91) 
或等时同步模式中断 OB (OB 6x)）。编译 SIMATIC Drive Controller 时，STEP 7 会检查是

否符合此规则。

例外：如果从模块目录将 SIMATIC 驱动器控制器插入项目，则将输入“---（无）”(--- 
(none)) 作为驱动器控制的组织块。如果不组态任何其它驱动器对象，也可以编译和下载

到设备上，而无需处于等时同步模式。

图 1-64 将报文组态为等时同步模式

设置独立和耦合等时同步模式的时钟系统

已将 SINAMICS Integrated 组态为等时同步模式。然后设置时钟系统。
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根据是以独立还是耦合等时同步模式运行 SINAMICS Integrated，来进行以下设置：

• 对于独立的等时同步模式： 
– 设置所需周期时间。

– 为“MC 伺服”OB 分配 SINAMICS Integrated 的时钟系统。

• 对于耦合等时同步模式：

– 为 SINAMICS Integrated 时钟系统分配超前时钟系统。

有关如何分配超前时钟系统的详细信息，请参见“设置时钟系统 (页 1481)”。

将工艺 I/O (X142) 组态为等时同步模式

要求

• STEP 7，V16 或更高版本

• SIMATIC Drive Controller 已组态。

• 在 SIMATIC Drive Controller 的 CPU 上至少创建了一个轴工艺对象。

例如，请参见“等时同步地组态驱动器和 SINAMICS Integrated (页 1470)”。
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操作步骤

1. 打开 CPU 的设备视图。 
2. 在 CPU 属性的“常规 > DI/DQ 8x24VDC[X142] > 通道参数”(General > DI/DQ 8x24VDC[X142] 

> Channel parameters) 下组态工艺 I/O 的操作模式，例如组态为定时器 DQ 以供稍后用作通道 
3 的凸轮输出。

图 1-65 设置工艺 I/O X142 的工作模式

3. 在项目树中（轴工艺对象下），在“输出凸轮 > 添加新输出凸轮”(Output cam > Add new 
output cam) 下添加输出凸轮工艺对象。

4. 打开输出凸轮的组态。

5. 在“硬件接口”(Hardware interface) 下，选中“激活输出”(Activate output) 复选框，并选择
选项“通过定时器 DQ 输出”(Output over Timer DQ)。
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6. 在“输出”(Output) 下分配组态的输出。

图 1-66 向输出凸轮分配通道

7. 使用“设备组态”(Device configuration) 按钮切换回 CPU 设置，并检查“DI/DQ 8x24VDC 
[X142] > I/O 地址”(DI/DQ 8x24VDC [X142] > I/O addresses) 下的设置。
必须为输入和输出地址组态以下设置：

– 启用“等时同步模式”(Isochronous mode)。
– 选择组织块“MC 伺服”(MC Servo)。
– 选择过程映像“OB 伺服 PIP”(OB Servo PIP)。 

自动设置

对于 X142 工艺 I/O 通道的某些工作模式，必须采用等时同步模式。

为工艺 I/O 通道设置以下工作模式之一后，STEP 7 会自动选择选项“等时同步模

式”(isochronous mode)。
• 定时器 DI
• 定时器 DQ
• 过采样 DI
• 过采样 DQ
• 事件/周期测量

如果将输出凸轮、凸轮轨迹或测量输入工艺对象分配给 X142 I/O，则 STEP 7 会自动设置过

程映像“OB 伺服 PIP”(OB Servo PIP)。 
在所有其它情况下，可手动设置过程映像。如果至少一个工艺 I/O 必须采用等时同步模式，

则必须设置“MC 伺服”OB (OB91) 或等时同步模式中断 OB (OB6x) 的过程映像。
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设置时钟系统

已将工艺 I/O 组态为等时同步模式。然后设置时钟系统。

根据是以独立还是耦合等时同步模式运行 X142 工艺 I/O，来进行以下设置：

• 对于独立等时同步模式或当 X142 工艺 I/O 为超前时钟系统时

– 设置所需周期时间。

– 为“MC 伺服”OB 分配工艺 I/O 的时钟系统。

说明

不能在等时同步模式下独立于 SINAMICS Integrated 操作 X142 工艺 I/O。如果要在等时

同步模式下同时操作工艺 I/O X142 和 SINAMICS Integrated，则必须设置耦合的等时同步

模式。

• 对于耦合等时同步模式：

– 为工艺 I/O 的时钟系统分配超前时钟系统。

有关如何分配超前时钟系统的详细信息，请参见“设置时钟系统 (页 1481)”。

将 PROFINET (X150) 的其它驱动器组态为等时同步模式

要求

• STEP 7，V16 或更高版本

• SINAMICS Startdrive，V16 或更高版本

可在 Startdrive 上通过 GSD 文件（普通站点说明）导入 TIA Portal 中未集成的驱动器。为此，

在“选项”(Options) 菜单中将该驱动器安装为设备描述文件 (GSD)。

在设备组态中添加驱动器和帧

1. 在网络视图中添加所需驱动系统，例如 SINAMICS S120 CU320-2 PN。

2. 打开驱动系统的设备视图并组态驱动器对象。
有关详细信息，请参见《带 Startdrive 的 SINAMICS S120》调试手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109763294)。

3. 打开网络视图。将驱动系统分配给 CPU 的 PROFINET 接口 [X150]。
4. 打开拓扑视图。将 CPU 的端口与实际组态中的驱动系统的端口互连。

5. 组态驱动轴的 PROFIdrive 帧，例如帧 105。
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说明

如果使用 SINAMICS S120 以外的 PROFINET IO 驱动系统，则添加和组态过程可能会在某些

方面与描述有偏差。帧会根据驱动系统自动进行预分配。

在设备组态中激活等时同步模式

可以在等时同步模式或非等时同步模式下操作 PROFINET 驱动器。不过，等时同步模式可提

高驱动器位置控制的质量，因此建议将其用于 SINAMICS S120 等驱动器。

要激活驱动器的等时同步模式，请按以下步骤操作：

1. 选择驱动系统的设备视图。

2. 在属性窗口中，选择选项卡“PROFINET 接口 [X150] > 高级选项 > 等时同步模式”(PROFINET 
Interface [X150] > Advanced options > Isochronous mode)。

3. 选中“等时同步模式”(Isochronous mode) 复选框。

4. 在属性窗口中，选择选项卡“PROFINET 接口 [150] > 高级选项 > 实时设置 > 同步”(PROFINET 
Interface [150] > Advanced options > Real-time settings > Synchronization)。

5. 将 RT 等级选为“IRT”。

说明

如果对需要等时同步模式的驱动器组态了 PROFIdrive 帧，则 STEP 7 会自动设置“等时同步

模式”(Isochronous mode) 和 RT 等级“IRT”。 

将 CPU 组态为同步主站并设置发送时钟

1. 选择 CPU 的设备视图。

2. 在属性窗口中，选择选项卡“PROFINET 接口 [X150] > 高级选项 > 实时设置 > 同步”(PROFINET 
interface [X150] > Advanced options > Real-time settings > Synchronization)。

3. 如果尚未自动设置，则将 RT 等级选为“IRT”。
4. 从“同步角色”(Synchronization role) 下拉列表中选择“同步主站”(Sync master)。
5. 单击“域设置”(Domain settings) 按钮。

6. 选择所需发送时钟。 

在工艺对象的组态中选择驱动器

1. 添加新的轴工艺对象。

2. 打开组态“硬件接口 > 驱动器”(Hardware interface > Drive)。
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3. 从“驱动器类型”(Drive type) 下拉列表中选择“PROFIdrive”条目。

4. 从“驱动器”(Drive) 列表中选择 PROFINET 驱动器单元的驱动轴。
仅组态了合适 PROFIdrive 帧的驱动器可供选择。有关 SIMATIC Drive Controller  支持的 
PROFIdrive 帧，请参见《S7‑1500T 运动控制》功能手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109751049)。
使用“设备组态”(Device configuration) 按钮，可切换到驱动器设备视图，用来执行组态驱动
器或设置其它 PROFIdrive 帧（如对于 CU320‑2 的 X122/X132 IO，为 39x 帧）等操作。

设置时钟系统

以 SINAMICS S120 CU320‑2 PN 为例，已在 PROFINET 上将外部驱动器组态为等时同步模式。

然后设置时钟系统。

• 在独立和耦合等时同步模式之间进行选择。

• 选择所需发送时钟。

• 为“MC 伺服”OB 分配 PROFINET 接口 X150 的时钟系统。

有关更多信息，请参见“设置时钟系统 (页 1481)”。

将 PROFIBUS 接口组态为等时同步模式

有关如何在 PROFIBUS DP 上为分布式 I/O 组态等时同步模式的信息，请参见《等时同步模式 
(https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109755401)》功能手册。

说明

不支持 PROFIBUS 接口与其它时钟系统的等时同步耦合。

如果要扩展分布式驱动系统的驱动器组态限值，请通过 PROFINET IO 接口 X150 连接这些分

布式驱动系统。只有 PROFINET IO 接口 X150 可以与 MC 伺服等时同步地连接到 SINAMICS 
Integrated 和 X142 工艺 I/O 的时钟系统。

设置时钟系统

SIMATIC Drive Controller 支持以下时钟系统的等时同步模式：

• PROFINET IO 接口 X150
• PROFIBUS DP 接口 X126
• 工艺 I/O X142
• SINAMICS Integrated 与 PROFIdrive Integrated （始终等时同步）

可以单独操作时钟系统，也可以进行等时同步操作。例外：不支持 PROFIBUS DP 接口的等

时同步耦合。有关可耦合时钟系统的组合的信息，请参见“等时同步模式概述 (页 1468)”。
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在相关时钟系统中进行所需设置。

设置好时钟系统并在需要时将其耦合后，需要将 OB 伺服与希望在其中运行驱动器/属于超前

时钟系统的时钟系统相耦合。系统会根据组态进行这些设置。

使用 < 500 μs 的时钟周期

仅可在 CPU 1507D TF 中使用 < 500 μs 的时钟周期，并有以下限制条件： 
• 提供有限的数量。 
• 例如，对于 MC Servo [OB91] 和 MC Interpolator [OB92]，计算时间上溢的概率会增大。

这可能会导致 CPU 意外停机，特别是在用户程序、跟踪和超大监视表产生额外负荷的情

况下。

• 将 MC-Servo [OB91] 的应用周期下调为所选时钟系统会产生额外的负荷，使用小时钟时

可避免此问题。

因此，仅应在特殊情况下使用 > 500 μs 的时钟周期，并应非常频繁地对应用进行测试。

如果位置控制器的时钟周期较小，也可在驱动器中使用位置控制器（动态伺服控制功能，

DSC），从而可实现 125 μs 的位置控制器时钟周期。

动态伺服控制 (DSC)
如果驱动器支持动态伺服控制 (DSC)，则可选用驱动器中的位置控制器。 
如果使用的报文支持 DSC，则会自动启用 DSC（已在轴 TO 的控制回路/动态伺服控制 (DSC) 
下启用“驱动器中的位置控制（启用 DSC）”(Position control in the drive (DSC enabled)) 设
置）。驱动器中的位置控制器通常与快速速度控制循环一起使用，从而可提高驱动器的控制

质量。

对于 SINAMICS Integrated 上的驱动器，默认随 DSC 一起发送西门子报文 105。

说明

在控制器及驱动侧上，等时同步模式为 DSC 运行的关键所在。

有关详细信息，请参见《S7-1500T 运动控制 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109751049)》功能手册。
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SINAMICS Integrated 时钟系统

要设置 SINAMICS Integrated 的时钟系统，请按以下步骤操作：

1. 切换到网络视图。

2. 在网络视图中，单击 PROFIdrive Integrated。
3. 在“恒定总线循环时间”(Constant bus cycle time) 下进行 SINAMICS Integrated 的设置。

SINAMICS Integrated 始终处于等时同步模式（相应选项始终处于选定状态）。

图 1-67 SINAMICS Integrated (PROFIdrive Integrated) 时钟系统

根据需要调整其它设置，例如时间 Ti/To，以便在等时同步模式下读入/输出数据。 
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表格 1-93 SINAMICS Integrated 时钟系统中“循环时间”(Cycle time) 的设置选项

设置选项 说明

手动 通过这些设置，可将 SINAMICS Integrated 用作独立时钟系统。

自动 小值

使用本地发送时钟 [X142] 通过该设置，可在等时同步模式下使 SINAMICS Integrated 与 X142 工
艺 I/O 的时钟系统耦合工作。 
如果要与 OB 伺服等时同步使用工艺 I/O，例如用于测量输入或输出凸

轮应用，请使用此设置。 
请注意以下事项：

• 不能在等时同步模式下独立于 SINAMICS Integrated 操作 X142 工
艺 I/O。

• 如果要在等时同步模式下同时操作工艺 I/O X142 和 SINAMICS 
Integrated，则必须设置耦合的等时同步模式。

一致性检查可确保设置正确。

使用 PROFINET 接口 [X150] 的发送时

钟

通过此设置，可在等时同步模式下使 SINAMICS Integrated 与 
PROFINET 接口 X150 耦合工作。SINAMICS Integrated 使用 PROFINET 
接口 X150 的系统时钟。

如果需要在 PROFINET IO 接口 X150 上使 SIMATIC Drive Controller 以
等时同步模式工作，例如，用于连接驱动器或跨 PLC 进行同步操作，

请使用此设置。
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X142 工艺 I/O 时钟系统

要设置 X142 工艺 I/O 的时钟系统，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 的设备视图中，选择 SIMATIC Drive Controller 的 CPU。
2. 在 CPU 的属性中，导航至“高级组态 > 等时同步模式”(Advanced configuration > Isochronous 

mode)。
3. 从“本地模块的等时同步模式”(Isochronous mode for local modules) 部分的“发送时钟

源”(Source of send clock) 下拉列表中选择所需设置。

图 1-68 工艺 I/O 时钟系统
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表格 1-94 工艺 I/O 的时钟系统中“发送时钟源”(Source of send clock) 的设置选项

设置选项 说明

本地发送时钟 通过此设置，可以将 X142 工艺 I/O 用作独立

时钟系统，或者用作超前时钟系统（如果耦

合 SINAMICS Integrated 的时钟系统）。

使用 PROFINET 接口 [X150] 的发送时钟 通过此设置，可在等时同步模式下使 X142 工
艺 I/O 与 PROFINET 接口 X150 耦合工作。

X142 工艺 I/O 使用 PROFINET 接口 X150 的
系统时钟。

PROFINET IO 接口 X150 时钟系统

要设置 PROFINET 接口 X150 的时钟系统，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择 PROFINET IO 系统。

2. 在“PROFINET 子网 > 域管理 > 同步域”(PROFINET subnet > Domain management > Sync 
domains) 下进行发送时钟的设置。

在与其它时钟系统耦合的等时同步模式下，PROFINET 接口的时钟系统始终处于超前状态。

有关在 PROFINET IO 中组态等时同步模式的更多信息，请参见《等时同步模式》功能手册 
(https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109755401)。

PROFIBUS 接口 X126 时钟系统

如果要使 PROFIBUS DP 接口工作在等时同步模式下，在组态期间必须遵循以下规则： 

表格 1-95 为 PROFIBUS DP 接口组态等时同步模式的规则

如果... 则组态的 PROFIBUS DP 接口循环时间必须... 
SINAMICS Integrated 已组态 等于 SINAMICS Integrated (PROFIdrive Integrated) 

的组态循环时间或者是其整数倍

X142 工艺 I/O 工作在等时同步模式下 等于 X142 工艺 I/O 的组态循环时间或者是其整数倍

PROFINET IO 接口的时钟系统与两个

时钟系统之一耦合。

等于 PROFINET IO 接口的组态循环时间或者是其整数

倍

一致性检查可确保设置正确。

要设置 PROFIBUS 接口的时钟系统，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 的网络视图中设置 DP 主站系统。

2. 在“恒定总线循环时间”(Constant bus cycle time) 下对 DP 周期进行设置。
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说明

不支持 PROFIBUS 接口与其它时钟系统的等时同步耦合。

如果要扩展分布式驱动系统的驱动器组态限值，请通过 PROFINET IO 接口 X150 连接这些分

布式驱动系统。只有 PROFINET IO 接口 X150 可以与 MC 伺服等时同步地连接到 SINAMICS 
Integrated 和 X142 工艺 I/O 的时钟系统。

使 MC 伺服与时钟系统同步

要使 MC 伺服与时钟系统同步，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 选择“MC 伺服”(MC Servo) 组织块。

3. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。

4. 在区域导航中选择“循环时间”(Cycle time) 条目。

5. 对话框中必须选择“与总线同步”(Synchronous to the bus) 选项。

6. 在“发送时钟源”(Source of send clock) 下拉列表中，选择要与 OB MC 伺服同步的时钟系统。

图 1-69 使 MC 伺服与时钟系统同步
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表格 1-96 用于与时钟系统同步的设置选项

设置选项 1) 说明

PROFIdrive 系统 (1) 通过此设置，可将 MC 伺服与 SINAMICS 
Integrated 的时钟系统同步。

PROFINET IO 系统 (100) 通过此设置，可将 MC 伺服与 PROFINET 接口 
X150 同步。

集中式 (0) 通过此设置，可将 MC 伺服与工艺 I/O X142 
的时钟系统同步。

DP 主站系统 (2) 通过此设置，可将 MC 伺服与 PROFIBUS 接口 
X126 同步。

1) 相应标识可能因分配的名称而异。

对于耦合等时同步模式，务必选择超前时钟系统。

如果在耦合时钟系统中，没有将超前时钟系统设置为发送时钟源，则在编译项目数据时自动

设置超前时钟系统，并显示相应的说明。 

设置应用周期

MC 伺服的应用周期由发送时钟和可组态因素得出。可调节因素取决于耦合的时钟系统。

I/O - 属性 - X142
可以为 X142 接口的各个通道组态以下工作模式：
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表格 1-97 工作模式概览

X142 I/O 
的工作模

式

（8 通道）

功能 与工艺对象 
(TO) 一起使用

通过 I/O 区域使

用（无 TO）

等时同步

模式

DI 数字量输入

• 输入延时 (1 µs/125 µs) 
• 硬件中断（可选） 
在上升沿和/或下降沿发生硬件

中断

• 定位和同步

轴的硬件限

位开关

• 参考标记

• ...

无 OB 限制 可选

DQ 数字量输出 • 输出凸轮 
• 凸轮轨迹

• ...

无 OB 限制 可选

定时器 DI 采集数字量输入信号的开关时

间，每个应用周期 多两个边

沿（例如，用作测量检测输入）

测量输入（需要 
OB 91）

需要 OB 91/
OB 6x

需要

定时器 DQ 对数字量输出信号的输出准确

定时，每个应用周期 多两个

边沿（例如，用作输出凸轮输

出）

• 输出凸轮

（需要 OB 91）
• 凸轮轨迹

（需要 OB 91）

需要 OB 91/
OB 6x

需要

过采样 DI 每个应用周期以等间隔采集数

字量输入信号的 32 种状态

--- 需要 OB 91/
OB 6x

需要

过采样 DQ 每个应用周期以等间隔输出数

字量输出信号的 32 种状态

--- 需要 OB 91/
OB 6x

需要

事件/周期

持续时间

测量

测量边沿数和周期持续时间

（例如，通过掩模窗和光栅进行

简单的速度测量）

--- 需要 OB 91/
OB 6x

需要

脉宽调制 
PWM

按可组态的频率输出可组态脉

冲暂停比

--- 无 OB 限制 可选
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1.4.1.5 S7-1500R/H CPU 工作原理 (S7-1500)

冗余系统 S7-1500R/H 的工作原理 (S7-1500)

冗余系统 S7-1500R/H 的特性

冗余自动化系统可实现更高的可用性。使用高可用性系统时，并行运行的两个系统可降低生

产损失概率。与 S7-1500 自动化系统相比，冗余系统 S7-1500R/H 具有以下特性：

• 在冗余系统 S7-1500R/H 中，采用两个 CPU。即，冗余 CPU。如果其中一个 CPU 发生故

障，则另一个 CPU 将在中断的位置接管过程控制。CPU 故障对受控过程没有影响。为确

保顺利接管过程控制，过程控制 CPU（主 CPU）通过冗余同步连接（冗余连接）与非过

程控制 CPU（备用 CPU）进行同步。 
有关 S7-1500R/H 系统组态的更多信息，请参见“冗余系统 S7-1500R/H 的组态 (页 1492)”
部分。

• S7-1500R/H 系统的 I/O 通过 PROFINET 环网与 CPU 相连接，并组态为介质冗余环网。 
有关介质冗余环的更多信息，请参见“组态介质冗余 (页 3804)”部分。

• S7-1500R/H 系统中存在新的操作和系统状态。 
更多信息，请参见“操作与系统状态 (页 1508)”部分。

• 针对 S7-1500R/H CPU 存在特定的指令和组织块 (OB)。 
更多信息，请参见“程序执行基本础知识 (页 1515)”部分。

• 项目数据可以下载到主 CPU 或备用 CPU。
更多信息，请参见“加载 S7-1500R/H CPU (页 1523)”部分。

• 除支持设备 IP 地址之外，冗余系统还支持系统 IP 地址。

更多信息，请参见“与 R/H 系统通信 (页 1527)”部分。

• 在冗余系统 S7‑1500R/H 中，可用新的诊断选项。 
相关信息，请参见“冗余系统 S7-1500R/H 的诊断 (页 1538)”部分。

有关 S7-1500R/H 冗余系统的完整文档，请参见 S7-1500R/H 冗余系统的系统手册和相关文

档链接。
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限制与特殊功能（硬件）

与 S7-1500 自动化系统相比，使用冗余系统 S7-1500R/H 时，具有一定的硬件限制条件。下

文中举例说明了一些限制条件：

• 冗余系统 S7-1500R/H 的硬件配置中不支持中央 I/O 和中央通信模块

例外：负载电流电源 (PM) 和系统电源 (PS)
• 只有 HF CPU 支持故障安全模块

• 不支持串行机器项目，组态控制（选项处理）

• 周期和响应时间较长

有关冗余系统 S7-1500R/H 与 S7-1500 自动化系统相比的所有限制条件的完整概述，请参见

《冗余系统 S7-1500R/H 系统手册》中的“操作规划 > 限制条件”部分。

限制和特殊功能（软件）

与 S7-1500 自动化系统相比，使用冗余系统 S7-1500R/H 时，具有一定的软件限制条件。下

文中举例说明了一些限制条件：

• 某些特定指令不支持或受限

• 不支持通过可访问设备进行固件更新。

• 不支持在 STEP 7 中进行硬件检测（读取组态）

• 只有在 RUN-Solo 系统状态下支持在 HMI 设备上直接输入变量名称

• S7-1500R/H 冗余系统无法用作智能设备

• 函数 (FC) 的临时本地数据 S7-1500R/H-CPU 标准访问的系统初始化过程与优化访问相同。

有关优化访问的系统初始化信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。
• 不支持 IRT、MRPD
• 不支持等时同步操作

• CPU 不支持运动控制功能

• 不支持多用户工程组态

• 不支持 SIMATIC Automation Tool（SAT 工具）

• 不支持共享设备

• STARTUP（启动 OB）或 RUN-Solo 系统状态下仅支持断点测试。

• 不支持在 SIMATIC 存储卡中存储测量值（设备中的测量值）。
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有关冗余系统 S7-1500R/H 与 S7-1500 自动化系统相比的所有限制条件完整概述，请参见《冗

余系统 S7-1500R/H 系统手册》中的“操作规划 > 与 S7-1500 自动化系统相比的限制条件”

部分。

通信限制

• 编程设备通信： 
– 不能同时访问两个 CPU。可访问主 CPU 或备用 CPU。
– 在冗余模式下（RUN-Redundant 状态），无法加载对象（如块）；因此无法“下载到

设备”(Download to device)，也无法“从设备上传”(Upload from device)。此外，在该

系统状态下，无法使用数据块变量的快照值。

– 不支持功能“上传设备作为新站”(Upload device as new station)。
• 开放式用户通信： 

– 无已组态连接

– 开放式用户安全通信：

不支持，因为 S7-1500R/H CPU 无法进行证书管理。如果已启用安全 OUC，可编译和

下载用户程序，但不能向 S7-1500R/H 添加任何证书。

由于证书管理缺失，只能通过非安全方式进行电子邮件连接（即，TMAIL_C 指令只能

用于 V4.1 及以下版本）。

– 无 FDL 连接

– 使用带有连接描述 DB 的结构，无法与 TCON_Param 建立连接（指令 TCON）

• 无 OPC UA
• 无 S7 通信作为客户端

• 无 Web 服务器

• CPU 的 PROFINET 接口 X1 与 PROFINET 接口 X2 之间无 S7 路由

• S7-1500R/H 的 CPU 不支持任何中央通信模块

参见

系统 IP 地址 (页 1527)

冗余系统 S7-1500R/H 的组态 (S7-1500)

创建 R/H CPU (S7-1500)
用户可组态不同版本的冗余系统 S7-1500R/H。在所有组态版本中都必须使用 PROFINET 环网。
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在 S7-1500R/H 系统的组态版本中，以下组件可进行冗余：

• R/H CPU
• 同步接口

• PROFINET 环网

在本章节中，将介绍一种可能的组态版本。有关其它组态的详细说明，请参见《冗余系统 
S7-1500R/H 系统手册》中的“组态版本”部分。

创建 R/H CPU
在网络视图中，可从硬件目录中选择一个 R/H-CPU，并与机架一同创建。在硬件目录中，将

所需的模块拖放到该设备上；这些模块将自动排列在机架上。

要从硬件目录中选择一个 R/H CPU，请按以下步骤操作：

1. 在硬件目录中，导航到指定 R/H CPU 所在的文件夹。

2. 打开所需 R/H CPU 类型所在的文件夹。系统随即显示所选 R/H CPU 类型的所有订货号。

3. 单击某个 R/H CPU 订货号，在“信息”(Information) 窗格中查看所选 R/H CPU 的相关信息。

4. 在“版本”(Version) 下拉列表中，设置与该 R/H CPU 相匹配的固件版本。

5. 创建 R/H CPU 和机架。可通过以下几种方式：

– 将 R/H CPU 从硬件目录拖放到网络视图中。

– 在硬件目录中，双击该 R/H CPU 条目。

网络视图中的表示方法

STEP 7 会自动创建冗余系统的两个 R/H CPU。同时，在 STEP 7 的网络视图中，将以图形方

式显示这两个 R/H CPU：
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项目树中的表示方法

在 STEP 7 项目树中，冗余系统的两个 R/H CPU 将分别显示在各自的树中。项目树包含该项

目的所有元素和编辑器。

项目中每个冗余系统都有一个采用内部项目名称的单

独文件夹。该文件夹中包含适用于整个系统的设备组

态和诊断选项。

在冗余系统中，这两个 CPU 各有一个文件夹，每个文

件夹都采用一个内部项目名称。

项目树中顶端所显示 CPU 的冗余 ID 为“1”。CPU 的下

方显示具体属性。

除此之外，还会显示该冗余系统的其它属性、用户程

序以及其它系统相关的项目条目。

分配给该 CPU 的分布式 I/O 设备的相关链接，位于

“分布式 I/O”(Distributed I/O) 文件夹中。

 

项目树中后面所显示 CPU 的冗余 ID 为“2”。CPU 的下

方显示具体属性。 

该项目中所有的分布式 I/O 设备均包含在“未分组设

备”(Ungrouped devices) 文件夹中。 

更多信息，请参见信息系统中的“项目树的功能与结构”部分。
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冗余 ID 和 IP 地址

在冗余系统中，每个 CPU 都有一个冗余 ID。在 STEP 7 中，通过冗余 ID 将项目树分配给实

际的 CPU。树中 顶端 CPU（本示例中为 PLC_1）通常为冗余 ID 为“1”的 CPU。顶端 CPU 下
方的 CPU（本示例中为 PLC_2）的冗余 ID 为“2”。

如果 CPU 带有有效的硬件配置，同时用户更改了该 CPU 的冗余 ID，则还需更改该 CPU 的名

称和 IP 地址。更多信息，请参见《冗余系统 S7-1500R/H 系统手册》中的“冗余 ID”部分。

组态 R/H CPU (S7-1500)

分配 IP 地址

STEP 7 会自动为 CPU 的每个 PROFINET 接口分配一个 IP 地址。用户也可手动分配 IP 地址，如

在发生冲突时。 
对于各 CPU 的 PROFINET 接口 X1，IP 地址必须位于同一个子网中。

IP 地址将显示在 CPU 属性中“IP 协议”(IP protocol) 部分的“PROFINET 接口 [X1]”(PROFINET 
interface [X1]) 区域内。 
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分配系统 IP 地址

除了 CPU 的设备 IP 地址之外，还可为冗余系统 S7‑1500R/H 分配系统 IP 地址；除“常

规”（设备）IP 地址之外，还可为各 PROFINET 接口分配进行切换通信的系统 IP 地址。 
通过系统 IP 地址，可与其它设备（如 HMI 设备、CPU、PG/PC）进行通信。这些设备通常基

于系统 IP 地址与冗余系统的主 CPU 进行数据通信。这样，可确保在冗余操作时原主 CPU 发
生故障后，通信伙伴可在 RUN-Solo 系统状态下与新的主 CPU（之前的备用 CPU）进行数据

通信。  
要激活这两个 CPU 上 PROFINET 接口 X1 的系统 IP 地址，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中，选择一个 CPU。在巡视窗口中，选择“属性”(Properties) 选项卡。

2. 在区域导航中，选择区域“PROFINET 接口 [X1]”(PROFINET interface [X1]) 和“切换通信的系
统 IP 地址”(System IP address for switched communication) 部分。

3. 请确保接口 X1 选中“启用切换通信的系统 IP 地址”(Enable the system IP address for switched 
communication) 复选框。在“IP 地址”(IP address) 字段中，应用或分配系统 IP 地址。
子网掩码不能修改，且与 IP 协议的子网掩码相对应。

4. 之后，为系统 IP 地址应用或分配虚拟 MAC 地址。
虚拟 MAC 地址的长度为 6 个字节。字节分配采用十六进制。 

说明

虚拟 MAC 地址

需确保以太网广播域中存储的所有 MAC 地址唯一。特别是在包含由 VRRP 组成的第三方

设备以及由多个 STEP 7 项目所组态的冗余系统组成的系统中。

5. 另一个 CPU 将自动应用这些设置。

有关系统 IP 地址的更多信息，请参见《通信功能手册》。

设置循环监视时间

STEP 7 会指定默认的 小和 大扫描循环时间值。
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默认值将显示在 CPU 属性的“循环”(Cycle) 区域中。 

说明

将循环时间设置得尽可能大

请选择过程所允许的，尽可能大的 小扫描循环时间和 大循环时间值。

• 该循环时间还包含冗余操作中两个 CPU 进行同步的时间。 
• 系统状态进行 SYNCUP→RUN Redundant 转换时，可能会导致循环时间临时增加。 
如果只有一个 CPU 进行过程控制（RUN-Solo 系统状态），则循环时间明显低于冗余操作时

所需的时间。

为 R/H 系统创建 IO 设备 (S7-1500)
为了充分发挥冗余 R/H 系统的优势，必须使用具有 S2 系统冗余或 R1 系统冗余的 IO 设备并

进行相应连接。也可以使用标准 IO 设备，但此选项会缩小采用“交换 S1 设备”（“S1 系统

冗余”）的 R/H 系统的适用范围。

冗余术语

用户必须熟悉以下关于冗余的术语和含义：

• NAP = 网络接入点。

IO 设备的 PN 接口称为 NAP。对于 PROFINET 冗余功能 S1/S2 和 R1/R2，字母表示使用的 
NAP 数量。如果为 IO 设备使用一个 NAP，则称为 S = 单 NAP。如果使用两个 NAP，则称

为 R = 冗余 NAP。
• AR = 应用关系。

AR 是指 IO 控制器与 IO 设备之间的通信关系。IO 设备连接到 IO 控制器时，会形成 AR。如

果与冗余系统（包含一个主 CPU 和一个备用 CPU）中的两个 IO 控制器均存在通信关系，

则存在两个 AR。 
• S1 = 带有一个单 NAP 和 1 个 AR 的系统冗余。

IO 设备的 PROFINET 节点支持通过一个单网络接入点与 R/H 系统建立一条通信关系。所

有标准 IO 设备均支持 S1。这不是真正的系统冗余：如果主 CPU 发生故障，PROFINET 通
信会短暂中断，直至之前的备用 CPU 作为新的主 CPU 继续运行。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1497



• S2 = 带有一个单 NAP 和 2 个 AR 的系统冗余。

IO 设备的 PROFINET 节点支持通过一个单网络接入点与 R/H 系统建立两条通信关系。仅

具有 S2 功能的 IO 设备才支持 S2 系统冗余：主 CPU 发生故障时，PROFINET 通信会通过

之前的备用 CPU 继续进行，而不会发生中断。

• R1 = 具有 2 个（冗余）NAP 的系统冗余，每个 NAP 有 1 个 AR。
IO 设备的两个 PROFINET 节点支持分别与 R/H 系统建立一条通信关系。如果 PROFINET 节
点出现故障，则 IO 设备通过冗余节点继续与 R/H 系统进行 PROFINET 通信。 

系统冗余 S2
使用 S2 系统冗余的 IO 设备可在 CPU 出现故障时与 S7-1500R/H 冗余系统进行不间断的过程

数据交换。

使用 S2 系统冗余的 IO 设备支持冗余应用关系，称为系统冗余 AR。在冗余系统中，使用 S2 
系统冗余的 IO 设备将与两个 CPU（IO 控制器）均建立系统冗余 AR。因此 IO 设备同时支持

两个 IO 控制器的 AR（用于相同模块）。

系统冗余 AR 可以是主 AR 或备用 AR。IO 设备会在输出端激活主 AR 的数据。备用 AR 的数

据仅具有保存用途。

• RUN-Redundant 系统状态下的行为：

两个 CPU 均为 IO 控制器。PROFINET 通信同时在两个系统冗余 AR 上进行，分别在其中

一个 CPU（IO 控制器）与 IO 设备之间。如果随后主 CPU 发生故障，备用 CPU 会成为主 
CPU，还会将备用 AR 切换为主 AR。该 AR 的数据随后会在输出端变为激活状态。

• RUN-Solo 系统状态下的行为：

只有主 CPU 是 IO 控制器。PROFINET 通信在主 CPU 与 IO 设备之间的主 AR 上进行。备用 
CPU 与 IO 设备之间没有 AR。

在 STEP 7 中，通过将使用 S2 系统冗余的 IO 设备分配给 S7‑1500R/H 冗余系统的两个 CPU，
组态已连接系统冗余的 IO 设备。

交换 S1 设备

自固件版本 V2.8 起，S7-1500R/H 冗余系统支持交换 S1 设备功能。 
CPU 的“交换 S1 设备”功能可以在冗余的 S7-1500R/H 系统上运行标准 IO 设备。这样可以

在 S7-1500R/H 冗余系统上运行现有的 PROFINET IO 组态。标准 IO 设备始终分配给 
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S7-1500R/H 冗余系统的两个 CPU。与使用 S2 系统冗余的 IO 设备相比，标准 IO 设备仅支持

一个 AR。AR 始终可用于 S7-1500R/H 冗余系统的主 CPU。
• RUN-Redundant 系统状态下的行为：

PROFINET 通信在主 CPU（IO 控制器）与标准 IO 设备之间的 AR 上进行。备用 CPU 与标准 
IO 设备之间没有 AR。
如果主 CPU 发生故障或转入 STOP 模式，则 S7‑1500R/H 冗余系统的响应如下：

– 主 CPU 和标准 IO 设备之间的 AR 断开连接。

– 之前的备用 CPU 成为新的主 CPU。
– S7-1500R/H 冗余系统暂时无法访问输入，也无法控制标准 IO 设备的输出。在此期间，

组态的替代值行为适用于标准 IO 设备的模块。

– 新的主 CPU 再次建立与标准 IO 设备的 AR。
– 新的主 CPU 建立 AR 后，S7-1500R/H 冗余系统可再次访问输入并控制标准 IO 设备的

输出。

• RUN-Solo 系统状态下的行为：

只有主 CPU 是 IO 控制器。PROFINET 通信在主 CPU（IO 控制器）与标准 IO 设备之间的 AR 
上进行。备用 CPU 与标准 IO 设备之间没有 AR。

在 STEP 7 中，通过将标准 IO 设备分配给 S7-1500R/H 冗余系统的两个 CPU，组态通过“交换 
S1 设备”功能连接的 IO 设备。

系统冗余 R1
自固件版本 V3.0 起，冗余 S7-1500H 系统支持 R1 系统冗余功能。 
支持系统冗余 R1 功能的 IO 设备（简称“R1 设备”）配备了两个接口模块，而 S2 仅配备了 1 
个接口模块。如果一个接口模块发生故障，H CPU 仍然可以通过第二个接口模块访问 R1 设备。

这意味着，相对于 S2 设备而言，R1 设备的可用性更高。

如果使用 R1 设备组态冗余系统，则需要两个独立的 PROFINET 环网。

使用 S2 系统冗余创建和分配 IO 设备

将使用 S2 系统冗余的 IO 设备添加到包含 R/H CPU 的组态。为此，请按以下步骤操作： 
1. 在硬件目录的“分布式 I/O”(Distributed I/O) 下找到使用 S2 系统冗余的 IO 设备，或者

单击目录中的 IO 设备订货号并通过“信息”(Information) 窗格中的 S2 系统冗余说明来查找 IO 
设备。

2. 如有必要，可在“版本”(Version) 下拉列表中设置与该 IO 设备相匹配的固件版本。

3. 将该 IO 设备从硬件目录拖放到网络视图中，或者 
在硬件目录中，双击该 IO 设备项。

4. 将所需的模块拖放到该 IO 设备对应的插槽中。
必要时，可添加其它 IO 设备。
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5. 要将 IO 设备分配给冗余系统 S7‑1500R/H，需要将各个 IO 设备连接到每一个 CPU：
– 在 IO 设备的 PROFINET 接口与左侧 CPU 的 PROFINET 接口 X1 之间拖放一条连线。

– 在 IO 设备的 PROFINET 接口与右侧 CPU 的 PROFINET 接口 X1 之间拖放一条连线。

6. 如有必要，可按相同方式将更多 IO 设备分配给两个 CPU。
IO 设备以系统冗余方式与 S7‑1500R/H 系统相连接。
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使用 R1 系统冗余创建和分配 IO 设备

如果要通过环形拓扑将 R1 设备连接到 S7-1500H 系统，则需要通过两个独立的 PROFINET 环
网进行通信。为此，必须在 STEP 7 中创建另一个 MRP 域。 

① CPU 1
② CPU 2
③ 两根光纤电缆（冗余连接）

④ PROFINET 电缆（PROFINET 环网 1，对应于第一个 MRP 域） 
⑤ PROFINET 电缆（PROFINET 环网 2，对应于第二个 MRP 域）

⑥ IO 设备 ET 200SP HA（使用 R1 系统冗余）

⑦ IO 设备 ET 200SP（使用 R1 系统冗余）

将使用两个 ET 200SP (IM 155-6 PN R1) 而非图中所示的 ET 200SP HA 进行组态。使用 STEP 7 
进行组态的步骤如下：

1. 在网络视图中放置一个 S7-1500H 系统（自固件 V3.0 起）。

2. 单击两个 H CPU 的 PROFINET 接口 X1 之间的 PN/IE_1 连接并创建一个新的 MRP 域。
为此，在巡视窗口中导航到 PROFINET 接口的属性（“域管理 > MRP 域”(Domain management 
> MRP domains) 区域）。

3. 将 ET 200SP (IM 155-6 PN R1) 从硬件目录拖到网络视图中，作为 R1 设备。

4. 将 R1 设备的左侧接口模块连接到冗余 ID 为 1 的 H CPU（左侧 H CPU 的 PROFINET 接口 
X1）。 

5. 将 R1 设备的右侧接口模块连接到冗余 ID 为 2 的 H CPU（右侧 H CPU 的 PROFINET 接口 X1）。
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6. 切换到 IM 155-6 PN R1 的设备视图并为两个接口模块设置看门狗定时器。为此，导航到巡视
窗口中的“属性 > PROFINET 接口 [X1] > 高级选项 > 实时设置 > IO 周期”(Properties > PROFINET 
interface [X1] > Advanced options > Real time settings > IO cycle)。

7. 将另一个 ET 200SP (IM 155-6 PN R1) 从硬件目录拖到网络视图中，作为 R1 设备。

8. 对第二个 R1 设备重复执行步骤 4 到 6。 
结果：

在 STEP 7 中创建 S7‑1500H 冗余系统后，STEP 7 将自动为两个 CPU 的 PROFINET 接口 X1 分
配 MRP 角色“非环网中的设备”(Not device in the ring)。必须将 MRP 角色更改为“管理器

（自动）”(Manager (auto)) 才能组态为 PROFINET 环网：

1. 切换到 S7-1500H 冗余系统的设备视图。两个冗余 CPU 分列在上下。 
2. 选择 S7 1500H 冗余系统中上方 H CPU 的 PROFINET 接口 X1。
3. 在巡视窗口中，导航到“属性 > 常规 > 高级选项 > 介质冗余”(Properties > General > Advanced 

options > Media redundancy)。
4. 将 MRP 域更改为“mrpdomain-1”（根据需要），将 H CPU 的介质冗余角色更改为“管理器（自

动）”(Manager (auto))。
5. 选择 S7‑1500H 冗余系统中下方 H CPU 的 PROFINET 接口 X1。
6. 将 MRP 域更改为“mrpdomain-2”（根据需要），将 H CPU 的介质冗余角色更改为“管理器（自

动）”(Manager (auto))。
7. 启用“诊断中断”(Diagnostic interrupts) 选项。

如果启用“诊断中断”(Diagnostic interrupts) 选项，当环网端口出现以下接线或端口错误时，

将生成诊断中断：

• 相邻的环网端口不支持介质冗余 MRP。
• 环网端口连接到非环网端口。

• 环网端口连接到另一个 MRP 域的环网端口。
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然后需要为 S7-1500H 冗余系统的 R1 设备设置 MRP 角色和 MRP 域。

要将 R1 设备的介质冗余设置为环网的节点，请执行以下操作：

1. 切换到第一个 IM 155-6 PN R1 的设备视图。

2. 单击左侧接口模块的 PROFINET 接口 X1。
3. 将 MRP 域更改为“mrpdomain-1”（根据需要），将介质冗余角色更改为“客户端”(Client)。
4. 单击右侧接口模块的 PROFINET 接口 X1。
5. 将 MRP 域更改为“mrpdomain-2”，将介质冗余角色更改为“客户端”(Client)。
6. 对第二个 IM 155-6 PN R1，在设备视图中重复执行步骤 2 到 5。
7. 如果 PROFINET 环网中存在未使用 STEP 7 组态的其它站：为 PROFINET 环网中的此类节点设置 

MRP 角色“客户端”(Client)。

组态 S7-1500H 的线性拓扑

从固件版本 V3.0 开始，可以将 S2 设备和 R1 设备连接到线形拓扑中的 S7-1500H 系统。 
例如，线形拓扑中具有 R1 设备的组态如下所示：
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① CPU 1
② CPU 2
③ 两根光纤电缆（冗余连接）

④ PROFINET 电缆（线形拓扑 1）
⑤ PROFINET 电缆（线形拓扑 2）
⑥ IO 设备 ET 200SP HA（使用 R1 系统冗余）

⑦ IO 设备 ET 200SP（使用 R1 系统冗余）

相对于环形拓扑，线形拓扑的布线更简单。只有一条 PROFINET 线路连接到 H CPU 的每个 
PROFINET 接口 X1。 
无需组态 MRP 域和 MRP 角色。

R1 设备的重新组态时间大幅缩短，因此可以缩短监视时间。
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在 R/H 系统中组态路由器

如果在 R/H 系统中使用路由器，则必须检查 CPU 和 IO 设备路由器设置中的组态是否一致。检

查以下组态选项以避免路由器地址一致性检查错误：

• 如果所分配的 IO 设备中启用接口设置“同步 IO 控制器和路由器的设置”(Synchronize 
router settings with IO controller)，则需激活路由器应用，同时需在 S7-1500R/H 系统的

主 CPU 和备用 CPU 中设置相同的路由器地址：“PROFINET 接口 > 以太网地址 > IP 协
议”(PROFINET interface > Ethernet addresses > IP protocol)。

• 激活路由器时，如果 S7-1500R/H 系统中主 CPU 和备用 CPU 在“PROFINET 接口 > 以太网

地址 > IP 协议”(PROFINET interface > Ethernet addresses > IP protocol) 中设置的路由器

地址不同，则 IO 设备中需禁用接口设置“同步 IO 控制器和路由器的设置”(Synchronize 
router settings with IO controller)。

下文介绍了 R/H 系统中组态不一致的示例：

• 为主 CPU 组态了路由器 A。
• 为备用 CPU 组态了路由器 B。
• IO 设备组态为“同步 IO 控制器的路由器设置”(Synchronize router settings with IO 

controller)。

1. 主 CPU 启动期间，会建立与 IO 设备的主要通信关系；主 CPU 还会在此过程中传送路由器 A 的
地址。

2. 备用 CPU 启动期间，会建立与 IO 设备的备用通信关系；备用 CPU 还会在此过程中传送路由器 B 
的地址。

由于 IO 设备所接收到的路由器 A 的地址与路由器 B 的地址不同，因而将生成不一致错误，从

而导致备用通信关系无法建立。IO 设备与 S2 设备的工作方式不同，如果主 CPU 在冗余情况

下发生故障，则循环 IO 数据交换将无法顺利进行。
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提示：检查一致性

如果还使用 STEP 7 组态包含 IO 设备的 S7-1500R/H 系统的拓扑，则 STEP 7 会检查一致性。

错误消息表明组态不正确。

创建 MRP 环网组态 (S7-1500)

通过环形拓扑将 IO 设备连接到 S7-1500R/H
组态中需要包含 S7-1500R 系统和连接到 PROFINET 环网的 IO 设备。

PROFINET 环网中的任何位置出现电缆中断的情况，冗余系统仍可继续运行。 

① CPU 1
② CPU 2
③ PROFINET 电缆（冗余连接，PROFINET 环网）

④ IO 设备 ET 200MP（使用 S2 系统冗余）

⑤ IO 设备 ET 200SP（使用 S2 系统冗余）

设置 R/H CPU 的 MRP 角色

在 STEP 7 中创建了冗余系统 S7-1500R/H 后，STEP 7 将自动为两个 CPU 的 PROFINET 接口 X1 
分配 MRP 角色“管理员（自动）”(Manager (auto))。
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为环网中的其它站点定义 MRP 角色

要确定环网中其它站的介质冗余，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择冗余系统 S7-1500R/H 内其中一个 CPU 的 PROFINET 接口 X1。 
2. 在巡视窗口中，浏览到“属性 > 常规 > 高级选项 > 介质冗余”(Properties > General > Advanced 

options > Media redundancy)。 

3. 单击“域设置”(Domain settings) 按钮。 
在巡视窗口中，STEP 7 将显示该 CPU 中 PROFINET 接口 X1 所在 MRP 域的属性。

4. 在“设备”(Devices) 表的“MRP 角色”(MRP role) 列中，为其它所有站分配 MRP 角色“客户
端”(Client)。

在 STEP 7 项目外设置站参数

请将 STEP 7 以外该环网的各站的 MRP 角色设置为“客户端”(Client)。
例如，通过交换机的 Web 界面设置，为该交换机设置 MRP 角色“客户端”(Client)。

与冗余系统 S7-1500R/H 进行 MRP 互连 (S7-1500)
在固件版本 V2.9 及以上版本中，S7-1500R/H CPU 支持 MRP 互连。

通过 MRP 互连，S7-1500R/H 可跨两个或多个 MRP 环网进行冗余数据交换。 
通过 MRP 互连，可在网络级实现冗余连接。S7-1500R/H 支持 PROFINET 冗余通信。
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S7-1500R/H 要求

除了 S7-1500 要求外，S7-1500R/H 还要求满足以下条件：

• S7-1500R/H 冗余系统的两个 CPU 位于同一环网中。 
• 在两个 R/H-CPU 所在的环网中，将两个 CPU 的介质冗余角色组态为“管理器（自

动）”(Manager (Auto))。 
在其它环网中进行如下组态：

– 存在一个或多个 PROFINET 设备时，将介质冗余角色组态为“管理器（自

动）”(Manager (Auto)) 
– 只有一个 PROFINET 设备时，将介质冗余角色组态为“管理器”(Manager) 
为所有环网中的其它设备，均分配 MRP 客户端角色。

拓扑结构 
有关所支持拓扑结构（双环网和多环网）的说明，请参见 PROFINET 功能手册。 

看门狗定时器设置工具

为了正确设置看门狗定时器，可从 Internet 上下载“S7-1500R/H 插件 (https://
support.industry.siemens.com/cs/de/en/view/109769093)”，该工具也可用于 MRP 互连。

参见

MRP 互连 (页 3819)

操作模式与系统状态 (S7-1500)

概述 (S7-1500)
S7-1500R/H CPU 除了具有与 S7-1500 标准 CPU 相同的操作模式之外，还具有其它操作模

式。 
而系统状态是指，冗余系统中两个 CPU 的各种操作模式产生的状态。 
更多信息，请参见《冗余系统 S7-1500R/H 系统手册》“操作模式与系统状态”部分。

操作模式

操作模式是指在特定时间点某个单 CPU 的操作特性。在编程启动、测试和错误诊断时，需

要用到 CPU 操作模式的相关知识。当前操作模式通过 CPU 正面的 LED 状态指示灯进行指示。
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与 S7-1500 标准 CPU 相同，S7-1500R/H CPU 也包含操作模式 STOP、STARTUP 和 RUN。但

作为冗余系统进行操作时，其中一个 CPU 可采用附加操作模式 SYNCUP，用于对两个子系统

进行同步。因此，冗余系统的操作模式 RUN 拆分为 RUN、RUN-Syncup 和 RUN-Redundant。

系统状态

通过系统状态，可直接评估冗余系统的操作特性。这些系统状态由各 CPU 的操作模式组合

而成。

操作模式与系统状态概述

下图描述了 CPU 的可用操作模式以及相应的系统状态。

一般来讲，两个 CPU 的状态相同，这样，每个 CPU 既可作为主 CPU，也可作为备用 CPU。
先从 STOP 切换为 RUN 的 CPU 会成为主 CPU。

下表概括介绍了冗余系统如何上电并同时在各种操作模式和系统状态之间切换。以下列启动

情况和操作步骤为例。
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操作模式和系统状态在以下章节中进行了详细介绍。

表格 1-98 冗余系统启动

画面中的

编号

主 CPU 系统状态 备用 CPU

初始情况：两个 CPU 均处于 STOP 模式。模式选择开关也处于 STOP 位置。

第 1 步：将要作为主 CPU 的 CPU 上的模式选择开关由 STOP 切换到 RUN。

① CPU 进入 STARTUP 并处理启

动 OB 100 以及任何附加启动 
OB。

STOP → STARTUP CPU 仍处于 STOP 模式。

② 成功 STARTUP 后，CPU 切换

为 RUN 模式。

CPU 在 RUN 下运行（像一个标

准 CPU）并处理用户程序。

STARTUP → RUN-Solo
 

CPU 仍处于 STOP 模式。

第 2 步：将备用 CPU 上的模式选择开关由 STOP 切换到 RUN。

③ RUN → RUN-Syncup RUN-Solo → SYNCUP STOP → SYNCUP
两个用户程序会进行同步，以实现冗余操作。主 CPU 会将加载存储器和工作存储器的内容复制到

备用 CPU。备用 CPU 与主 CPU 的用户程序处理同步。成功完成同步后，两个 CPU 的存储器内容

完全相同。

④ RUN-Syncup → RUN-
Redundant

SYNCUP → RUN-Redundant SYNCUP → RUN-Redundant

SYNCUP 后，CPU 进入 RUN-Redundant 模式。两个 CPU 同步执行用户程序。

STARTUP 模式 (S7-1500)

启动处理（仅限主 CPU）

STARTUP 仅由主 CPU 执行。 
在 STARTUP 模式下，CPU 的操作特性与 S7-1500 标准 CPU 相同。

特性

在 CPU 开始执行循环用户程序之前，将执行启动程序。

在 STARTUP 下，CPU 将比较现有 I/O 组态与 STEP 7 创建的硬件配置。 
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通过编写相应的启动 OB，可以在启动程序中指定循环程序的初始化变量。可编写无启动 OB、
1 个启动 OB 或多个启动 OB。

特性

• 根据相应模块的参数设置，禁用或响应所有输出：根据参数中的设置提供替换值或保持

上一个值输出并将受控过程置于安全操作状态。

• 将初始化过程映像。

• 不会更新过程映像。

要在 STARTUP 过程中读取输入的当前状态，可通过直接 I/O 访问来访问各输入。

为了在 STARTUP 过程中初始化输出，可通过过程映像或通过直接 I/O 访问来写入值。在

转换为 RUN 模式期间，在输出处输出值。

• CPU 始终以暖启动方式启动。

– 如果将数据定义为保持性数据，则在 STOP 或电压故障后重新启动程序时，其内容仍

然保留。

– 非保持性位存储器、定时器和计数器已初始化。

– 将初始化数据块中的非保持性变量。

• 在 STARTUP 期间，尚未运行循环时间监视。

• CPU 按启动 OB 编号的顺序处理启动 OB。无论所选的启动模式如何，CPU 都会处理所有

编程的启动 OB（见下图“设置启动特性”）。

• 如果发生相应事件，则 CPU 可在启动期间启动以下 OB：
– OB 82：诊断中断

– OB 83：移除/插入模块

– OB 86：机架错误

– OB 121：编程错误（仅限全局错误处理）

– OB 122：I/O 访问错误（仅限全局错误处理）

在切换到 RUN 模式之后，CPU 会启动其它所有 OB。

参见

概述 (页 1508)
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STOP 模式 (S7-1500)

特性

冗余系统的 CPU 在 STOP 下的操作特性与 S7-1500 标准 CPU 完全相同。 
CPU 在 STOP 模式下不会执行用户程序。 
如果两个 CPU 均处于 STOP 模式，则根据相应模块的参数设置禁用或响应所有输出：将提供

参数中所设置的替换值或保持上一个值输出，从而将控制过程保持在安全操作状态。

特性

在 STOP 模式下，备用 CPU 不会与 IO 设备建立任何连接。 
在 STOP 模式下，主 CPU 会与 IO 设备建立连接。如果已组态系统 IP 地址，主 CPU 还会在 STOP 
模式下启用系统 IP 地址。

如果两个 CPU 均处于 STOP，并且将组态加载到 CPU 中，请务必注意以下几点：

• 必须先启动加载了组态的 CPU，使其成为/仍作为主 CPU。
• 加载到主 CPU 时，已连接 IO 设备也会根据在 STOP 模式下加载的硬件配置进行参数设置。

参见

概述 (页 1508)

操作模式 SYNCUP (S7-1500)

特性

在 SYNCUP 操作模式下，操作系统将同步备用 CPU 与主 CPU。主 CPU 处于 RUN-Syncup 操
作模式并对操作过程进行控制。 
与主 CPU 不同，备用 CPU 不会转入 STARTUP 操作模式。

更多信息，请参见“SYNCUP 系统状态 (页 1514)”部分。

参见

概述 (页 1508)
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操作模式 RUN (S7-1500)

操作模式 RUN
主 CPU 在转入系统状态 RUN-Redundant 时，会经历以下几种操作模式：

• RUN
• RUN-Syncup
• RUN-Redundant
备用 CPU 只有 RUN-Redundant 操作模式。

操作模式 RUN
在 RUN 操作模式下，主 CPU 的操作特性与 S7-1500 标准 CPU 相同：执行循环、时间驱动型

和中断驱动型程序。 
“自动更新”(Automatic update) 过程映像中的地址将在每个程序循环中自动更新。更多信息，

请参见《冗余系统 S7-1500R/H 系统手册》“过程映像与过程映像分区”部分。

当 CPU 写入输出和读取输入时，循环程序将从第一条指令开始执行并运行到 后一条指令。

优先级较高的事件（如，硬件中断、诊断中断和通信）可中断循环程序执行，并延长循环时

间。

如果已组态有 小循环时间，则 CPU 将在该 小循环时间后才结束循环程序的执行（即使

用户程序早已完成）。

操作系统将监视循环程序的运行时间，是否超出可组态的上限值（即， 大循环时间）。通

过调用 RE_TRIGR 指令，可在程序的任何位置重新启动该时间监视功能。

如果循环程序超过循环监视时间，则启动超时 OB (OB 80)。更多信息，请参见《冗余系统 
S7-1500R/H 系统手册》“启动事件”部分。

RUN 操作模式下的特性

在非冗余操作过程中，两个 CPU 相互独立，可以有不同的项目。 

操作模式 RUN-Syncup
在 RUN-Syncup 操作模式下，备用 CPU 将与主 CPU 进行同步。SYNCUP 会对主 CPU 造成临

时影响（如，延时异步服务，由于编译装载存储器内容而导致循环时间延长），并同时运行

在备用 CPU 中。更多信息，请参见《冗余系统 S7-1500R/H 系统手册》“系统状态 SYNCUP”
部分。
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操作系统将在循环控制点统一同步主 CPU 工作存储器中的内容。在同步过程中，主 CPU 的
程序循环主要取决于待同步的数据量以及该应用程序的其它循环时间。

操作模式 RUN-Redundant
在 RUN-Redundant 操作模式下，两个 CPU 将同步执行用户程序。 
在 RUN-Redundant 操作模式下，无法加载对象（如，块）；无法“下载到设备”(Download 
to device)，也无法“从设备上传”(Upload from device)。此外，在该系统状态下，无法使用

数据块变量的快照值。

参见

概述 (页 1508)

系统状态 SYNCUP (S7-1500)

SYNCUP 系统状态

在 SYNCUP 系统状态下，操作系统将同步两个 CPU 中的用户程序，进行冗余操作。在 
SYNCUP 系统状态下，操作系统将同步备用 CPU 与主 CPU。备用 CPU 处于 SYNCUP 模式，主 
CPU 处于 RUN-Syncup 模式并对过程进行控制。在系统状态 SYNCUP 下，冗余系统的系统状

态将从 RUN-Solo 转换为 RUN-Redundant。之后，两个 CPU 将同步处理同一个用户程序。在

冗余操作中，如果主 CPU 发生故障，则备用 CPU 将在中断点处作为新的主 CPU 进行过程控制。

特性

• 系统状态 SYNCUP 开始时，主 CPU 与 PG/PC 间将建立在线连接；在 SYNCUP 过程中，现

有的在线连接将终止。终止后，系统不会自动重新建立 SYNCUP。
• 如果在 SYNCUP 系统状态下调用指令 RDREC 和 WRREC，则通常返回错误代码 0x7001 和 

0x7002。发生错误时，即使数据记录源或数据记录目标不可用，也不会返回其它错误代

码。此时，SYNCUP 终止后，将只返回正确的错误代码。

如果在 SYNCUP 系统状态下调用指令 RDREC 和 WRREC，则不启动任何数据记录作业。

SYNCUP 终止后，仅当在调用该指令时，才会启动数据记录作业。因此，建议始终循环调

用 RDREC 和 WRREC。 
有关 SYNCUP 的更属性和效果，请参见《SIMATIC S7-1500 R/H 系统手册》中的“SYNCUP 系
统状态”部分。
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参见

概述 (页 1508)

程序执行的基本知识 (S7-1500)

S7-1500R/H CPU 的编程 (S7-1500)

冗余系统 S7‑1500R/H 的用户程序

在用户程序的设计和编程过程中，冗余 S7‑1500R/H 系统所采用的规则与 S7‑1500 自动化系

统相同。

在冗余操作过程中，两个 CPU 中存储的用户程序相同。这两个 CPU 按事件同步处理用户程序。

就用户程序执行而言，冗余 S7‑1500R/H 系统的特性与 S7‑1500 自动化系统的相同。同步功

能已集成到操作系统中，可在主 CPU 和备用 CPU 之间自动运行，但不可见。

冗余系统 S7-1500R/H 的特定指令和块

冗余系统 S7-1500R/H 提供了特定的指令和 OB。
使用“RH_CTRL”指令影响 R/H 系统的进程。对于固件版本 V2.6，禁用 SYNCUP 系统状态或再

次启用 SYNCUP 系统状态。该指令的目的在于，只有非重要的过程阶段才允许使用系统状态 
SYNCUP（参见《冗余系统 S7-1500R/H》系统手册中的“使用指令 RH_CTRL 启用/禁用 
SYNCUP 系统状态”部分）。

在用户程序中使用“RH_GetPrimaryID”指令读取当前作为主 CPU 的 CPU。更多信息，请参见

《冗余系统 S7-1500R/H》系统手中的“使用“RH_GetPrimaryID”指令检测主 CPU”部分。

除了 S7-1500 CPU 中的 OB 之外，还可使用 OB 72。例如，使用 OB 72 进行冗余错误处理。

程序执行过程中的特性 
• 在 STEP 7 项目树的顶端 CPU（如，PLC_1）中，创建冗余系统 S7-1500R/H 的用户程序。

• 冗余系统 S7-1500R/H 不支持某些 S7-1500 CPU 指令。在 STEP 7 的“指令”(Instructions) 
任务卡中，S7‑1500R/H 冗余系统不支持的指令将显示为灰色。

而 STEP 7 在程序代码中，将不支持的指令显示为红色。如果编译时包含不支持的指令，

则 STEP 7 将显示一个相应的错误消息。

有关不支持的指令，请参见《冗余系统 S7-1500R/H 系统手册》中的“程序执行基本知识 > 
限制条件”部分。
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• 如果指令中带有“LADDR”块参数，则可通过该参数确定两个 CPU 中该指令的目标 CPU。
示例：要读取冗余 ID 为 1 的 CPU 的 I & M 数据，可在 Get_IM_Data 指令的“LADDR”块参

数中输入硬件标识符 65149（或系统常量“Local1”）。

• 异步指令的操作特性

– 通常，异步指令将延时 SYNCUP 进程的执行，直至进程执行完成。

–  如果某个异步指定在 SYNCUP 进程的运行过程中启动，则该指令经转入等待状态。该

指令将保持等待状态，直至 SYNCUP 进程执行完成。SYNCUP 进程执行完成后，该异

步指令将转入激活状态。

• 未创建任何时间错误中断 OB 时，超出 大循环时间时 S7-1500R/H 冗余系统的响应

在 Run Redundant 和 SYNCUP 系统状态下，首次超出 大循环时间时将导致冗余丢失：

主 CPU 将转入 RUN 模式，备用 CPU 将转入 STOP 模式。

在同一个程序循环内，第二次超出上限时将导致主 CPU 转入 STOP 模式。

更多信息，请参见《S7-1500 R/H 系统手册》中的“程序执行基本知识”部分。

• 已创建有一个时间错误中断 OB 时，超出 大循环时间时 S7-1500R/H 冗余系统的响应

在 Run Redundant 和 SYNCUP 系统状态下，首次超出 大循环时间时，R/H 系统将保持

其系统状态；系统将执行 OB80 调用并复位该循环时间。

在同一程序循环内，第二次超过 大循环时间时将导致冗余丢失：主 CPU 将转入 RUN 模
式，备用 CPU 将转入 STOP 模式。系统将调用 OB 80 并复位循环时间。

在同一程序循环内，第三次超出 大循环时间时，主 CPU 将转入 STOP 模式。

更多信息，请参见《S7-1500 R/H 系统手册》中的“程序执行基本知识”部分。

参见

组织块 (页 1516)

组织块 (S7-1500)

IO 冗余错误 OB (S7-1500)

说明

在固件版本 V3.0 及以上版本中，S7-1500-H 和 S7-1500-HF CPU 中包括 I/O 冗余错误 OB (OB 
70)。
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在 RUN-Redundant 系统状态下，如果至少下列某个硬件组件发生冗余丢失或冗余恢复，

S7-1500-H 或 HF 系统 CPU 的操作系统会调用 I/O 冗余错误 OB (OB 70)：
• 通过 PROFINET 系统冗余 S2 连接到 CPU 的 IO 设备

在此组态中，IO 设备通过一个接口模块连接。该接口模块既与 H 或 HF 系统中的主 CPU 
的 IO 控制器建立通信关系 (Application Relationship)，也与备用 CPU 的 IO 控制器建立通

信关系。

• 通过 PROFINET 系统冗余 R1 连接到 CPU 的 IO 设备

在此组态中，IO 设备通过两个接口模块连接。一个接口模块与 H 或 HF 系统中的主 CPU 
的 IO 控制器建立通信关系，另一个模块与备用 CPU 的 IO 控制器建立通信关系。

仅在 RUN-Redundant 系统状态下调用 OB 70：H 或 HF 系统退出 RUN-Redundant 系统状态

后不调用此 OB。

RUN-Redundant 系统状态下 IO 设备恢复时 OB 70 和 OB 86 的特性

下文中，IO 设备恢复是指 IO 设备进入可进行数据交换的状态。

如果通过 PROFINET 系统冗余 S2 或 R1 连接到 CPU 的 IO 设备恢复，则调用机架错误 OB 
(OB86)（离去）。如果恢复时可与两个 IO 控制器建立通信关系，也将调用 OB 70（离去）。

如果只能与一个 IO 控制器建立通信关系，则不调用其它 OB。

RUN-Redundant 系统状态下 IO 设备发生故障时 OB 70 和 OB 86 的特性

下文中，IO 设备故障是指 IO 设备退出可进行数据交换的状态。

如果通过 PROFINET 系统冗余 S2 或 R1 连接到 CPU 的 IO 设备发生故障，则调用机架错误 OB 
(OB 86)（到达）。如果发生故障前与两个 IO 控制器建立了两个通信关系，并且发生故障时

这两个通信关系均丢失，则调用 OB 86 之前将调用 I/O 冗余错误 OB (OB 70)（到达）。如果

仅与一个 IO 控制器建立一个通信关系，并且该通信关系丢失，则不调用其它 OB。

OB 70 和 OB 86 的优先级

说明

OB 70 和 OB 86 的优先级

为 OB 70 和 OB 86 选择相同的优先级。这样可避免 OB 彼此中断。
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同步过程后 OB 70 的特性

对于此处所述的每个 IO 设备，如果 IO 设备改进了其冗余状态（例如，与备用 CPU 的 IO 控
制器建立通信关系），则会在达到系统状态 RUN-Redundant 后调用 OB 70。
如果此处所述的 IO 设备仅可通过备用 CPU 访问（也就是说，此 IO 设备在同步过程前不可

访问），则在系统状态 RUN-Redundant 下调用 OB 86。这说明 IO 设备已恢复。
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启动信息的结构

I/O 冗余错误 OB 具有以下启动信息：

• 对于 S7-400 CPU：

变量 数据类型 说明

OB70_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

• B#16#72：离去事件

• B#16#73：到达事件

OB70_FLT_ID BYTE 错误代码（可能值：B#16#A5）
OB70_PRIORITY BYTE 优先等级

OB70_OB_NUMBR BYTE OB 编号 (70)
OB70_RESERVED_1 WORD 预留

OB70_INFO_1 WORD 受影响 IO 系统的硬件标识符

示例：

• Local1∼PROFINET_IO 系统

• Local2∼PROFINET_IO 系统

OB70_INFO_2 WORD 受影响 IO 设备的硬件标识符 (LADDR)
OB70_INFO_3 WORD 受影响 IO 系统的地理地址（使用受影响 IO 系

统的 IO 系统编号）

OB70_DATE_TIME DATE_AND_TIM
E

调用该 OB 时的日期和时间

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_ANY 受影响 IO 设备的硬件标识符

Event_Class BYTE 与上表中的变量 OB70_EV_CLASS 相
同

Fault_ID BYTE 与上表中的变量 OB70_FLT_ID 相同

OB70_INFO_1 HW_ANY 受影响 IO 系统的硬件标识符

OB70_INFO_2 HW_ANY 连接受影响 IO 系统所使用的硬件组件

的硬件标识符
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OB 70 的启动事件

OB70_EV_CLASS 或 
Event_Class

OB70_FLT_ID 或 
Fault_ID

启动事件

B#16#73 B#16#A5 IO 设备上冗余丢失

B#16#72 B#16#A5 IO 设备上冗余恢复

CPU 冗余错误 OB (S7-1500)

说明

出现以下情况时，R/H 系统中的 CPU 操作系统将调用 CPU 冗余错误 OB (OB72)：
• R/H 系统已转入 RUN-Redundant 系统状态（OB72_FLT_ID = B#16#03 或 B#16#06）。

• R/H 系统已退出 RUN-Redundant 系统状态（OB72_FLT_ID = B#16#01 或 B#16#02）。

• 在 RUN-Redundant 系统状态下，两个 R/H CPU 的同步状态从冗余切换为非冗余或从非冗

余切换为冗余（OB72_FLT_ID = B#16#04 或 B#16#05）。
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启动信息结构

CPU 冗余错误 OB 具有以下启动信息：

• 对于 S7-400 CPU：

变量 数据类型 说明

OB72_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

•  B#16#73：到达事件

OB72_FLT_ID BYTE 错误代码

可能的值：

• B#16#01：由于 CPU 故障，导致冗余丢失

• B#16#02：由于 CPU 转入 STOP 模式（由用

户或系统触发），导致冗余丢失

• B#16#03：
– 组态的固件版本不超过 V2.8 时：R/H 系

统已转入 RUN-Redundant 系统状态。

– 组态的固件版本为 V2.9 以及更高版本

时：R/H 系统已转入 RUN-Redundant 系
统状态，两个 CPU 的同步冗余运行。

• B#16#04（组态的固件版本为 V2.9 以及更

高版本）：R/H 系统仍处于 RUN-Redundant 
系统状态，两个 CPU 的同步现在不再冗余运

行。

• B#16#05（组态的固件版本为 V2.9 以及更

高版本）：R/H 系统仍处于 RUN-Redundant 
系统状态，两个 CPU 的同步现在首次冗余运

行或再次冗余运行。

• B#16#06（组态的固件版本为 V2.9 以及更

高版本）：R/H 系统已转入 RUN-Redundant 
系统状态，两个 CPU 的同步未冗余运行。

OB72_PRIORITY BYTE 优先等级

OB72_OB_NUMBER BYTE OB 编号 (72)
OB72_RESERVED_1 WORD • 高位字节：B#16#00

• 低位字节：预留

OB72_INFO_1 WORD W#16#0000
OB72_INFO_2 WORD W#16#0000
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变量 数据类型 说明

OB72_INFO_3 WORD W#16#0000
OB72_DATE_TIME DATE_AND_TIM

E
调用该 OB 时的日期和时间

• 优化启动信息：

名称 数据类型 含义

LADDR HW_ANY 故障硬件对象的硬件标识符。

转入 RUN-Redundant 系统状态后，

表示备用 CPU 的设备对象的硬件标识

符。

退出 RUN-Redundant 系统状态后，

表示发生故障或转入 STOP 操作状态

的 CPU 的设备对象的硬件标识符：

• 对于冗余 ID 为 1 的 CPU，为 
65132（“Local1~Device”）

• 对于冗余 ID 为 2 的 CPU，为 
65332（“Local2~Device”）

如果同步首次冗余、再次冗余或不再

冗余，则表示冗余系统的硬件标识

符：

• 34（“Local1~RHSystem”）
Event_Class BYTE 与上表中的变量 OB72_EV_CLASS 相

同

Fault_ID BYTE 与上表中的变量 OB72_FLT_ID 相同

OB72 的启动事件

OB72_EV_CLASS 或 
Event_Class

OB72_FLT_ID 或 
Fault_ID

启动事件

B#16#73 B#16#01 由于 CPU 故障，导致冗余丢失

B#16#73 B#16#02 由于 CPU 切换为 STOP 模式，导致冗余丢失
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OB72_EV_CLASS 或 
Event_Class

OB72_FLT_ID 或 
Fault_ID

启动事件

B#16#73 B#16#03 • 组态的固件版本不超过 V2.8 时：R/H 系统已转入 
RUN-Redundant 系统状态。

• 组态的固件版本为 V2.9 以及更高版本时：R/H 系
统已转入 RUN-Redundant 系统状态，两个 CPU 
的同步冗余运行。

B#16#73 B#16#04 （组态的固件版本为 V2.9 以及更高版本时）：* R/H 
系统仍处于 RUN-Redundant 系统状态，两个 CPU 的
同步不再冗余运行。

B#16#73 B#16#05 （组态的固件版本为 V2.9 以及更高版本时）：* R/H 
系统仍处于 RUN-Redundant 系统状态，两个 CPU 的
同步首次冗余运行或再次冗余运行。

B#16#73 B#16#06 （组态的固件版本为 V2.9 以及更高版本时）：* R/H 
系统已进入 RUN-Redundant 系统状态，两个 CPU 的
同步未冗余运行。

加载 S7-1500R/H CPU (S7-1500)

将项目数据下载到 CPU (S7-1500)
通过在线连接 PG/PC 或 HMI 设备可将项目数据下载到 S7-1500R/H 系统的 CPU 中。项目数

据可以下载到主 CPU 或备用 CPU 中，但无法同时访问两个 CPU。 
项目数据默认下载到主 CPU 中。在 SYNCUP 系统状态下，项目数据随后从主 CPU 传送到备用 
CPU。 
项目数据也可以下载到备用 CPU。备用 CPU 在重启后将成为主 CPU 时，才能进行下载。 
仅当 CPU 处于 STOP 操作状态时，才能下载完整的项目数据（所有组态数据和完整用户程

序）。

在 RUN-Solo 系统状态下，用户程序也可以加载到处于 RUN 状态的主 CPU 中。下载期间，主 
CPU 会保持对过程的控制。工厂不会停工。

参见

将项目数据下载到主 CPU (页 1524)
下载后启动主 CPU (页 1524)
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将项目数据下载到备用 CPU (页 1525)
将用户程序加载到主 CPU (页 1527)

将项目数据下载到主 CPU (S7-1500)
项目数据默认下载到主 CPU 中。仅当 CPU 处于 STOP 操作状态时，才能下载完整的项目数据

（所有组态数据和完整用户程序）。在 SYNCUP 系统状态下，项目数据随后从主 CPU 传送到

备用 CPU。 

要求

• 已分配 IP 地址。

• 主 CPU 处于 STOP 操作状态。

操作步骤

若要将项目数据下载到主 CPU，请执行以下步骤：

1. 在项目导航中选择 S7-1500R/H 系统。

2. 右键单击，打开快捷菜单。 
3. 从快捷菜单中，选择“下载到设备 > 硬件和软件（仅限更改）”(Download to device > 

Hardware and software (only changes)) 命令。
“下载到设备扩展设置”(Extended download to device) 对话框随即打开。

4. 从“PG/PC 接口类型”(Type of the PG/PC interface) 下拉列表中选择子网。

5. 从“PG/PC 接口”(PG/PC interface) 下拉列表中选择使用的适配器。

6. 从“接口/子网连接”(Connection to interface/subnet) 下拉列表中选择 PG/PC 连接到的接口。 
或者选择“尝试所有接口”(Try all interfaces) 条目。

7. 单击“开始搜索”(Start search) 按钮。
“选择目标设备”(Choose target device) 表会显示 S7-1500R/H 系统中的 CPU 及其角色。已默
认选择主 CPU。

8. 单击“加载”(Load)。 

结果

必要时，会在下载前对项目数据进行编译。  
“加载结果”(Results of loading) 对话框会显示加载过程的结果。

下载后启动主 CPU (S7-1500)
下载项目数据后，启动主 CPU。
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要求

• 在未出错的情况下完成编译，加载的项目数据一致。

• 主 CPU 模式选择器位于 RUN 位置。

操作步骤

警告

主 CPU 在用户程序出错的情况下启动

在启动主 CPU 前，请确保潜在的故障用户程序不会损害财产或人身安全，并且不会导致危

险状态。

要在加载后启动主 CPU，请按以下步骤操作：

1. 在“加载过程的结果”(Results of the load process) 对话框的“操作”(Action) 列中，选择“启
动模块”(Start module) 条目。 

2. 单击“完成”(Finish)。
主 CPU 切换为 RUN 操作状态。

3. 将备用 CPU 切换为 RUN 操作状态。

说明

加载期间的角色变更

请注意，加载前、加载期间或加载后，主 CPU 和备用 CPU 之间可能发生角色变更。 
加载过程中可能发生角色变更的情况：主 CPU 发生故障（电源故障、硬件故障）或处于 
STOP 操作状态，且发生以下情况之一： 
• 在这段时间内，将备用 CPU 的操作状态切换为 RUN。

• 在这段时间内，将备用 CPU 切换到开机状态，并且在 STEP 7 中组态启动特性，以便 CPU 
在开机后自动进入 RUN 操作状态。

如果发生角色变更，新的主 CPU 会使用原有项目数据启动。当前备用 CPU 中的新项目数

据会在两个 CPU 的同步过程中被原项目数据覆盖，以实现冗余操作。

结果

SYNCUP 成功后，S7-1500R/H 系统切换为冗余模式。

将项目数据下载到备用 CPU (S7-1500)
项目数据默认下载到主 CPU 中。还可以将项目数据下载到备用 CPU。备用 CPU 在重启后将

成为包含其项目数据的主 CPU 时，才能进行下载。

下载项目数据后，主 CPU 继续控制过程。 
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下载后，必须将主 CPU 的操作状态切换为 STOP，将备用 CPU 的操作状态切换为 RUN。这

表示之前的备用 CPU 成为新的主 CPU。

说明

加载到备用 CPU 
如果项目使用保持性数据，备用 CPU 运行时使用的数据可能已过期。

要求

备用 CPU 处于 STOP 操作状态。

将项目数据下载到备用 CPU
若要将项目数据下载到备用 CPU，请执行以下步骤：

1. 在项目导航中右键单击选择 S7-1500R/H 系统。 
2. 在“下载到备用 CPU”(Download to backup CPU) 下选择“硬件和软件（仅更改）”(Hardware 

and software (only changes))。
现已在“扩展下载”(Extended download) 对话框中选择备用 CPU，而未选择主 CPU。 

3. 从“PG/PC 接口类型”(Type of the PG/PC interface) 下拉列表中选择子网。

4. 从“PG/PC 接口”(PG/PC interface) 下拉列表中选择使用的适配器。

5. 从“接口/子网连接”(Connection to interface/subnet) 下拉列表中选择 PG/PC 连接到的接口。 
6. 或者选择“尝试所有接口”(Try all interfaces) 条目。

7. 单击“开始搜索”(Start search) 按钮。
“选择目标设备”(Choose target device) 表会显示 S7-1500R/H 系统中的 CPU 及其角色。默认
情况下选中备用 CPU。

8. 单击“加载”(Load)。 
“加载结果”(Results of loading) 对话框会显示加载过程的结果。

将主 CPU 切换到备用 CPU
将项目数据下载到备用 CPU 后，切换 CPU，备用 CPU 将成为新的主 CPU。为此，请执行以

下操作步骤：

1. 将主 CPU 切换为 STOP 操作状态。

2. 将备用 CPU 切换为 RUN 操作状态。 
之前的备用 CPU 会成为新的主 CPU，并在 RUN-Solo 系统状态下独自对过程进行控制。 

结果

通过修改用户程序，S7-1500R/H 系统可在 SYNCUP 后切换回 RUN-Redundant 系统状态。
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将用户程序加载到主 CPU (S7-1500)
在 RUN 操作状态下，用户程序可以下载到 CPU 中。下载期间，主 CPU 会保持对过程的控制。

工厂不会停工。

要求

主 CPU 处于 RUN 操作状态。

操作步骤

要将更改的用户程序下载到主 CPU 中，请按以下步骤操作：

1. 将备用 CPU 切换为 STOP 操作状态。 
S7-1500R/H 系统从 RUN-Redundant 系统状态切换为 RUN-Solo 系统状态。

2. 使用“下载到设备 > 软件（仅限更改）”(Download to device > Software (changes only)) 将
修改过的用户程序下载到主 CPU。 
主 CPU 继续控制过程。

3. 将备用 CPU 切换为 RUN 操作状态。

结果

主 CPU 仍处于 RUN 操作状态，并会在 SYNCUP 下将修改过的用户程序同步到备用 CPU。
通过修改用户程序，S7-1500R/H 系统切换回 RUN-Redundant 系统状态。

与 R/H 系统通信 (S7-1500)

系统 IP 地址 (S7-1500)
有关 R/H 系统中功能功能的限值信息，参见“冗余系统 S7-1500R/H 的工作原理 (页 1490)”。
下文中介绍了如何与 R/H 系统保持通信（例如，控制这一过程的 CPU 故障时）。 

冗余系统 S7-1500R/H 的系统 IP 地址

除了 PROFINET 接口的“常规”IP 地址之外，冗余系统 S7-1500R/H 还支持系统 IP 地址。

通过系统 IP 地址，可与其它设备（如 HMI 设备、CPU、PG/PC）进行通信。这些设备通常基

于系统 IP 地址与冗余系统的主 CPU 进行数据通信。这样，可确保在冗余操作中原来的主 CPU 
发生故障后，通信伙伴可在 RUN-Solo 系统状态下与新的主 CPU（之前的备用 CPU）进行数

据通信。

为了区分“常规”和“系统”IP 地址，将常规 IP 地址称为“设备 IP 地址”，仅与 R/H 系统相关。
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存在以下系统 IP 地址：

• 两个 CPU 上 PROFINET 接口 X1 的系统 IP 地址（系统 IP 地址 X1）
• 两个 CPU 上 PROFINET 接口 X2 的系统 IP 地址（系统 IP 地址 X2）
一个虚拟 MAC 地址属于每个系统 IP 地址。

系统 IP 地址相对于设备 IP 地址的优势

• 通信伙伴专门与主 CPU 进行通信。

• 即使在主 CPU 发生故障后，也会继续通过系统 IP 地址与冗余系统 S7-1500R/H 进行通信

（主 CPU 与备用 CPU 切换）。

应用

为以下位置使用系统 IP 地址：

• 与冗余系统 S7‑1500R/H 进行 HMI 通信：通过 HMI 监控冗余系统 S7-1500R/H 中的进程。

• 与冗余系统 S7‑1500R/H 进行开放式用户通信：

– 另一个 CPU 或 PC 中的一个应用将访问冗余系统 S7-1500R/H 的数据。

– 冗余系统 S7-1500R/H 访问另一设备。

可建立 TCP、UDP 和 ISO‑on‑TCP 连接。

要求

• 通信伙伴连接到两个 CPU 的同一接口（例如 X2）。

• 系统 IP 地址已启用。

说明

为了便于在设备中进行 IP 组态，可以使用接口地址的 IP 子网中的系统 IP 地址。

通过系统 IP 地址 X2 进行通信

如果冗余系统 S7-1500R/H 的 CPU 包含两个 PROFINET 接口，则建议使用 PROFINET 接口 X2 
与其它设备进行数据通信。

下图显示的组态中，通信伙伴通过冗余系统 S7-1500R/H CPU 的相应 PROFINET 接口 X2 连接。
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① 另一 CPU 与冗余系统 S7‑1500R/H 之间的开放式用户通信

② 与冗余系统 S7‑1500R/H 进行 HMI 通信

③ 冗余系统 S7‑1500R/H 与 PC 之间的开放式用户通信
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通过系统 IP 地址 X1 进行通信

下图显示的组态中，通信伙伴连接至冗余系统 S7-1500R/H PROFINET 环网的交换机。

PROFINET 环网将连接伙伴连接到两个 CPU 的对应 PROFINET 接口 X1。
由于 CPU 1513R 只有一个 PROFINET 接口，因此，如果要通过 PROFINET 环网连接，仅可选

择通过系统 IP 地址 X1 进行连接。

① 冗余系统 S7‑1500R/H 与另一 CPU 之间的开放式用户通信。

② 与冗余系统 S7‑1500R/H 进行 HMI 通信

③ 冗余系统 S7‑1500R/H 与 PC 之间的开放式用户通信
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通过系统 IP 地址 X1 和 X2 进行通信

如果冗余系统 S7-1500R/H 的 CPU 包含两个 PROFINET 接口（X1 和 X2），则可使用两个 
PROFINET 接口的相应系统 IP 地址。通过 CPU 的 接口 X1 连接的 PROFINET 设备通过系统 IP 
地址 X1 进行通信。通过 CPU 的 接口 X2 连接的 PROFINET 设备通过系统 IP 地址 X2 进行通信。

① 冗余系统 S7‑1500R/H 与另一 CPU 之间的开放式用户通信。

② 与冗余系统 S7‑1500R/H 进行 HMI 通信

③ 冗余系统 S7‑1500R/H 与 PC 之间的开放式用户通信

启用系统 IP 地址

如果冗余系统 S7-1500R/H 的 CPU 包含两个 PROFINET 接口（X1 和 X2），则可使用两个 
PROFINET 接口的系统 IP 地址。以下章节介绍了如何启用接口 X1 的系统 IP 地址。 
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要为冗余系统 S7-1500R/H 启用系统 IP 地址，请按如下步骤进行操作：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择两个 CPU 中一个 CPU 的接口 X1。
2. 在巡视窗口中，在“切换通信的系统 IP 地址”(System IP address for switched communication) 

区域中选择“属性 > 常规 > 以太网”(Properties > General > Ethernet addresses)。
3. 选中“启用切换通信的系统 IP 地址”(Enable the system IP address for switched 

communication) 复选框。
STEP 7 会自动创建系统 IP 地址。

4. 如有必要，可调整系统 IP 地址。

5. 如有需要，可调整虚拟 MAC 地址。为此，应为“虚拟 MAC 地址”的 后一个字节分配子网内
（以太网广播域）的唯一值（取值范围为 01H 到 FFH）。

说明

虚拟 MAC 地址的唯一性

冗余系统 S7-1500R/H 为系统 IP 地址和关联的虚拟 MAC 地址使用虚拟路由器冗余协议 
(VRRP)。
如果其它设备中（如，交换机）使用 VRRP，，应确保 MAC 地址在以太网广播域中是唯

一的。

参见

主 CPU 切换为备用 CPU 时的连接特性 (页 1537)

通过系统 IP 地址建立 HMI 连接 (S7-1500)

要求

• 冗余系统 S7-1500R/H（例如 CPU 1513R-1PN）放置在网络视图中

• 系统 IP 地址已启用

• 网络视图中显示有带有 PROFINET 接口的 HMI 设备

操作步骤

要与冗余系统 S7-1500R/H 建立 HMI 连接，请按如下步骤进行操作：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择 HMI 设备的 PROFINET 接口。

2. 使用拖放操作，连线 HMI 设备的 PROFINET 接口与冗余系统 S7‑1500R/H 的 PROFINET 接口。
互连 HMI 设备与冗余系统 S7‑1500R/H。

3. 在工具栏上，单击“连接”(Connections) 按钮。这会激活连接模式。
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4. 通过拖放操作在 HMI 设备与冗余系统 S7‑1500R/H 的 CPU 之间拖出一条线。
“连接伙伴”(Connection partners) 列表将打开。

5. 从“连接伙伴”(Connection partners) 列表中选择冗余系统 S7-1500R/H。
结果：已在 HMI 设备和冗余系统 S7-1500R/H 之间建立 HMI 连接。HMI 连接使用系统 IP 地址。 

将 HMI 连接转换为设备 IP 地址

要将 HMI 连接永久转换到所选 CPU，请取消选中 HMI 连接特性中的“使用切换通信的系统 IP 
地址”(Use system IP address for switched communication) 复选框。HMI 连接随后使用 
PROFINET 接口的设备 IP 地址。如果该 CPU 出现故障，与该 CPU 的 HMI 连接会永久失效。 

说明

自动建立 HMI 连接 
如果将一个变量从冗余系统 S7‑1500R/H 拖入 HMI 画面或 HMI 变量表，STEP 7 会立即自动

建立 HMI 连接。系统默认，HMI 设备的 PROFINET 接口与冗余 ID 为 1 的 CPU 的 PROFINET 接
口 X1 间存在这样一条 HMI 连接。连接使用 PROFINET 接口 X1 的设备 IP 地址。

在 HMI 连接的属性中可将 HMI 连接转换到系统 IP 地址。

通过系统 IP 地址建立开放式用户通信 (S7-1500)
冗余系统 S7-1500R/H 可通过开放式用户通信与其它设备进行通信。

• 例如，使用“TSEND_C”指令与用户程序建立连接。 

说明

冗余系统 S7-1500R/H 不支持组态连接。

• 可通过 PROFINET 接口的设备 IP 地址或系统 IP 地址建立连接。

– 通过系统 IP 地址建立连接时，通常通过主 CPU 进行通信。

建议：请务必使用系统 IP 地址进行开放式用户通信。

– 在冗余模式下，冗余系统可建立或终止 IP 地址连接，并使用任何设备发送或接收数据。

如果通过设备 IP 地址建立连接，则将通过相应的 CPU 进行通信。如果 CPU 出现故障，

通过此 CPU 的设备 IP 地址进行的所有通信都会失败。

可用的协议 / 连接类型

除了以下示例中所示的 TCP 协议（通过指令 TSEND_C 和 TRCV_C 的连接参数建立连接）之

外，还可使用 ISO-ON-TCP、UDP 和 Modbus TCP 协议以及相应的系统数据类型和指令，具

体见下表。 
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不支持 TCON_Param 系统数据类型。

协议 系统数据类型 指令

TCP • TCON_IP_v4
• TCON_QDN
• TCON_IP_v4_SEC*
• TCON_QDN_SEC*

通过以下方式建立连接并接收/发送数据：

• TSEND_C/TRCV_C 或
• TCON、TSEND/TRCV 或
• TCON、TUSEND/TURCV 
（可通过 TDISCON 终止连接）ISO-on-TCP • TCON_IP_RFC

UDP • TCON_IP_v4
• TCON_IP_QDN
• TADDR_Param
• TADDR_SEND_QDN
• TADDR_RCV_IP
• TCON_QDN_SEC*
• TCON_IP_v4_SEC*

通过以下方式建立连接并接收/发送数据：

• TSEND_C/TRCV_C
• TUSEND/TURCV/TRCV
（可通过 TDISCON 终止连接）

Modbus TCP • TCON_IP_v4
• TCON_QDN
• TCON_IP_v4_SEC*
• TCON_QDN_SEC*

• MB_CLIENT
• MB_SERVER

* 冗余系统 S7‑1500R/H 尚不支持开放式用户通信。如果在冗余系统 S7‑1500R/H 中使用系

统数据类型 TCON_IP_v4_SEC  或 TCON_QDN_SEC ，其 ActivateSecureConn 参数值必须为 
FALSE。这意味着将忽略后面的安全参数。此时，可建立一个非安全的 TCP 或 UDP 连接。

示例：通过系统 IP 地址建立连接

以下章节介绍了如何通过系统 IP 地址在冗余系统 S7-1500R/H 与另一 CPU 之间建立连接。

• 在冗余系统 S7-1500R/H 的用户程序中，通过 TSEND_C 指令建立连接。 
• 在伙伴 CPU 的用户程序中，创建相应的 TRCV_C 指令。

介绍的操作步骤以冗余系统 S7-1500R/H 与 CPU 1516-3 PN/DP 之间的 TCP 连接为例。
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要求

• 本地连接伙伴：包含两个 CPU 1513‑1 PN 的冗余系统 S7‑1500R
PROFINET 接口 X1 的系统 IP 地址已启用。

• 远程连接伙伴：CPU 1516‑3 PN/DP
• CPU 1513R 的 PROFINET 接口 X1 与 CPU 1516‑3 PN/DP 的 PROFINET 接口 X2 位于同一子

网中。

在冗余系统 S7-1500R/H 中建立 TCP 连接（发送）

要与另一 CPU 建立 TCP 连接，请按如下步骤进行操作：

1. 在用户程序中创建 TSEND_C 指令。

2. 选择“TSEND_C”指令。

3. 在巡视窗口中，进入“属性 > 组态 > 连接参数”(Properties > Configuration > Connection 
parameters)。
左侧的冗余系统 S7-1500R/H 为连接的本地端点：

– “接口：”(Interface:)接口 X1 已预设。

– “子网：”(Subnet:)：如果接口 X1 分配给 S7 子网，则 STEP 7 中会显示 S7 子网的名称。

– 启用选项“使用系统 IP 地址”(Use System IP address)。 
4. 对于“伙伴”(Partner)，在“端点：”(End point:) 下选择 CPU 1516‑3 PN/DP 作为通信伙伴。

5. 对于“伙伴”(Partner)，在“接口：”(Interface:) 下选择 CPU 1516‑3 PN/DP 的 PROFINET 接口 
X2。

6. 对于“本地”(Local)，在“连接数据”(Connection data) 下选择设置“<新建>”(<new>)。
STEP 7 在冗余系统 S7-1500R/H 的用户程序中为连接数据创建数据块。

7. 对于“伙伴”(Partner)，在“连接类型：”(Connection type:) 下选择设置“TCP”。
STEP 7 在另一 CPU 的用户程序中为连接数据创建数据块。

在连接伙伴 CPU 1516 中建立 TCP 连接（接收）

在 CPU 1516‑3PN/DP 的用户程序中创建 TRCV_C 指令，并针对连接伙伴对该指令进行适当

（补充）组态。

通过设备 IP 地址建立连接

要通过两个 CPU 中的一个 CPU 的设备 IP 地址建立 OUC 连接：

1. 选择冗余系统 S7-1500R/H 的适当 PROFINET 接口。

2. 禁用“使用 H 系统的地址”(Use address of the H system) 选项。
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冗余系统 S7-1500R/H 的连接资源 (S7-1500)

冗余系统 S7-1500R/H 的 大连接资源数

冗余系统 S7‑1500R/H 支持 大连接资源数。

使用的 CPU 定义 S7-1500R/H 站的 大资源数：

• CPU 1513R： 多 88 个连接资源

• CPU 1515R： 多 108 个连接资源 
• CPU 1517H： 多 160 个连接资源

连接资源的分配

通信连接会占用冗余系统 S7-1500R/H 中的连接资源。 
冗余系统 S7-1500R/H 的每条通信连接都会占用 S7-1500R/H 站中的连接资源。 
根据所用的 IP 地址，通信连接还将占用 S7‑1500R/H 冗余系统中一个或两个 CPU 的资源。

下表根据使用的 IP 地址列出了通信连接占用的连接资源所属的 CPU。

连接方式... 站的连接资源 冗余 ID 1 的 CPU 的连接资

源

冗余 ID 2 的 CPU 的连接资

源

系统 IP 地址 √ √ √
冗余 ID 1 的 CPU 的设备 IP 
地址

√ √ -

冗余 ID 2 的 CPU 的设备 IP 
地址

√ - √

在 STEP 7 中显示已分配连接资源

要求：在线连接到 S7-1500R/H 冗余系统

连接资源显示在 CPU 特性中的巡视窗口内。STEP 7 始终会指示所选 CPU 与 S7-1500R/H 站
的连接资源。
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Syncup 期间的连接特性 (S7-1500)

SYNCUP 系统状态下通过系统 IP 地址建立的通信连接的特性

• HMI、PG 和 S7 连接暂时断开。SYNCUP 期间，短期内无法与冗余系统 S7-1500R/H 建立

连接。 
• 开放式用户通信的所有已有连接均会中断：

– 已建立与冗余系统 CPU 作为主动连接伙伴的连接，在 SYNCUP 后会重新建立。

– 在 SYNCUP 之后，冗余系统 S7-1500R/H 会为被动连接的建立创建新的连接端点。

• TSEND 和 TRCV 指令的运行实例停止处理。块参数 STATUS 返回 80C4H（暂时性通信错

误）。

主 CPU 切换为备用 CPU 时的连接特性 (S7-1500)

主 CPU 切换为备用 CPU 期间通过系统 IP 地址建立的通信连接的特性

• TSEND 和 TRCV 指令的运行实例停止并返回状态 80C4H（暂时性通信错误）。

• 新的主 CPU 会重新建立冗余系统 S7-1500R/H 已成功主动建立的连接。

• 新的主 CPU 会建立新连接端点，以建立被动连接。

参见

系统 IP 地址 (页 1527)
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冗余系统 S7-1500R/H 的诊断 (S7-1500)

查看 R/H 系统的当前状态 (S7-1500)

简介

在项目树中，可查看 R/H 系统当前的状态概览。

在以下章节中，将介绍如何根据符号显示确定相关信息：

• R/H 系统的当前状态

• R/H 系统中 CPU 的当前操作模式

• R/H 系统中 CPU 的当前角色

• 两个 CPU 中，当前存在进行在线连接的 CPU
有关 R/H 系统的系统状态以及 R/H 系统中各 CPU 的操作模式和角色信息，请参见《S7-1500 
冗余系统 S7-1500R/H 系统手册》。

确定 R/H 系统的当前状态

R/H 系统的当前状态由位于 R/H 系统文件夹图标右侧的两个方形叠加图标进行指示。

下表列出了相关文件夹图标及其含义。

R/H 系统的文件夹图标 R/H 系统状态

STOP
RUN-Solo
RUN-Redundant

说明

文件夹图标和 CPU 角色

根据系统状态 RUN-Solo 和 RUN-Redundant 的文件夹图标，无法确定各 CPU 的角色。

确定 R/H 系统中 CPU 的当前操作模式

R/H 系统 CPU 的当前操作模式由位于该 CPU 文件夹图标右上角的叠加图标进行指示。
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下表以主 CPU 为例，列出了相关文件夹图标及其含义。

主 CPU 的文件夹符号 主 CPU 的操作模式

STARTUP
STOP
RUN

说明

CPU 操作模式的显示与现有在线连接的相关性

在 STOP 和 RUN-Solo 系统状态下，仅当前存在在线连接的相应 CPU 才能确定当前操作模式。

如果 CPU 当前没有在线连接，则该 CPU 右上角的文件夹图标中没有叠加图标。

该 CPU 所在行的倒数第二列中显示的以下图标，表示 CPU 当前未在线连接到 PG/PC：

“通过通信伙伴在线”：R/H 系统中的另一个 CPU 在线连接 PG/PC。

确定 R/H 系统中 CPU 的当前角色

R/H 系统中 CPU 的当前角色由位于该 CPU 文件夹图标右下角的叠加图标进行指示。可包含

字符 "P" 或 "B"：
• "P" 表示 R/H 系统中的 CPU 为主 CPU。
• "B" 表示 R/H 系统中的 CPU 为备用 CPU。

确定当前存在在线连接的 CPU
• 系统状态为 STOP 和 RUN-Solo 时，在当前无在线连接的相应 CPU 所在行的倒数第二列中，

显示以下图标：

“通过通信伙伴在线”：R/H 系统中的另一个 CPU 在线连接 PG/PC。
因此，可判断与另一个 CPU 存在在线连接。

• 在 RUN-Redundant 系统状态下，“通过通信伙伴在线”(Online via partner) 图标不显示。

由于 RUN-Redundant 模式下，每个 CPU 都包含另一个 CPU 的所有诊断信息，因此无需

执行该操作
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R/H 系统在线和诊断视图的扩展 (S7-1500)

概述

共有以下三种在线和诊断视图：

• 一种适用于 S7-1500R/H 系统

• S7-1500R/H 系统中，两个 CPU 各一个

S7-1500R/H 系统的在线和诊断视图

为 R/H 系统，新引入在线和诊断视图。

该视图包含以下元素：

• 带有“在线访问“(Online access) 区域的“在线访问“(Online access) 组
• 带有“诊断”(Diagnostics) 区域的“诊断”(Diagnostics) 组
与标准 CPU 的在线和诊断视图相比，对在线访问”(Online access) 进行了以下扩展：

• PG/PC 与其中一个 CPU 存在在线连接时，“状态”(Status) 也可指示 R/H 系统中在线连接 
CPU 的角色：

– “在线（通过主 CPU)”(Online (via primary CPU)) 表示在线连接的 CPU 为主 CPU
– “在线（通过备份 CPU)”(Online (via backup CPU)) 表示在线连接的 CPU 为备用 CPU

• “信息”(Information) 中包含 R/H 系统相关的常规信息，以及转至在线时正在建立在线连接 
CPU 的相关信息。

在“诊断”(Diagnostics) 中，可查看 R/H 系统的当前状态。显示下列内容：

• R/H 系统的系统状态

• 两个 CPU 的配对状态

• 主 CPU 和备用 CPU 的操作模式

• 主 CPU 和备用 CPU 的名称（用户预设或分配），清晰区分主 CPU 和备用 CPU。

S7-1500R/H 系统中两个 CPU 的在线和诊断视图

在此，需要先了解显示与系统状态的相关性：

• 在 RUN-Redundant 系统状态下，主 CPU 的在线与诊断视图以及备用 CPU 诊断数据的在

线和诊断视图均显示，而与哪个 CPU 存在在线连接无关。

• 在所有其它系统状态下，仅在线连接 CPU 的在线与诊断视图中才会显示诊断数据。
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R/H 系统中 CPU 在线与诊断视图的显示几乎与标准 CPU 完全相同。仅“在线访问”(Online 
access) 组存在不同。如果当前存在在线连接，则“状态”(Status) 也可指示在 R/H 系统中在

线连接的 CPU 的角色：主 CPU 或备用 CPU

项目树中的诊断视图和在线与诊断视图的相关性 (S7-1500)

简介

以下因素可确定项目树中和在线与诊断视图中显示的诊断信息：

• 在线连接 PG/PC 的 CPU 的角色：主 CPU（下表中为缩写“P”）或备用 CPU（下表中为缩写

“B”）
• R/H 系统的状态

相关性的详细说明

如果 PG/PC 与主 CPU 存在在线连接，则以下规则适用：

R/H 的系统状态（以及 CPU 的操作模式） 可能的诊断/诊断显示

STOP（P=STOP，B=STOP） • 主 CPU 可进行诊断。

• 备用 CPU 无法进行诊断。

• 分布式 I/O 无法进行诊断。

RUN-Solo（P=RUN，B=STOP） • 主 CPU 可进行诊断。

• 备用 CPU 无法进行诊断。

• 分布式 I/O 可进行诊断。

RUN-Redundant（P=RUN-Redundant，B=RUN-
Redundant）

• 主 CPU 可进行诊断。

• 备用 CPU 可进行诊断。

• 分布式 I/O 可进行诊断。

如果 PG/PC 与备用 CPU 存在在线连接，则以下规则适用：
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R/H 的系统状态（以及 CPU 的操作模式） 可能的诊断/诊断显示

STOP（P=STOP，B=STOP） • 主 CPU 无法进行诊断。

• 备用 CPU 可进行诊断。

• 分布式 I/O 无法进行诊断。

RUN-Solo（P=RUN，B=STOP） • 主 CPU 无法进行诊断。

• 备用 CPU 可进行诊断。

• 分布式 I/O 无法进行诊断。

RUN-Redundant（P=RUN-Redundant，B=RUN-
Redundant）

• 主 CPU 可进行诊断。

• 备用 CPU 可进行诊断。

• 分布式 I/O 可进行诊断。

总结

以上相关性可归纳总结为以下规则：

• 在 STOP 和 RUN-Solo 系统状态下，仅在线连接的 CPU 可进行诊断。

• 在 RUN-Redundant 系统状态下，无论哪个 CPU 存在在线连接，两个 CPU 均可进行诊断。

• 在 STOP 系统状态下，分布式 I/O 无法进行诊断。

• 在 RUN-Solo 系统状态下，仅主 CPU 存在在线连接时，分布式 I/O 才能进行诊断。

• 在 RUN-Redundant 系统状态下，无论哪个 CPU 存在在线连接，分布式 I/O 均可进行诊断。

R/H 系统中“在线工具”任务卡的扩展 (S7-1500)

概述

如果两个 CPU 中的一个存在在线连接，则“在线工具”(Online tools) 任务卡中将显示 
S7-1500R/H 系统信息。

该任务卡由以下窗格组成：

• R/H 系统操作面板

• 两个 CPU，每个 CPU 一个操作面板

• 周期时间

• 存储器
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R/H 系统操作面板

“R/H 系统操作面板”(R/H system operator panel) 中将显示 R/H 系统当前状态的概览信息。具

体显示以下信息：

• R/H 系统的名称

• 主 CPU 上 LED 指示灯的当前状态

• R/H 系统的系统状态

• 主 CPU 和备用 CPU 的名称和操作模式

单击“STOP R/H 系统”(STOP R/H-System) 按钮时，则具体响应取决于当前系统状态：

• 在 RUN Redundant 和 RUN-Solo 系统状态下，单击操作将系统状态切换为 STOP。
• 在其它系统状态下，该按钮灰显不可用。 
“RUN R/H 系统”按钮目前灰显，因此不可用。

两个 CPU 的 CPU 操作面板

R/H 系统中，两个 CPU 都有各自的 CPU 操作面板。

首先显示冗余 ID 1 的 CPU 的操作面板（对应于项目树中顶部 CPU），之后再显示冗余 ID 2 的 
CPU 的操作面板（对应于项目树中底部 CPU）。

在各 CPU 的操作面板中，将显示以下内容：

• CPU 的名称及其在 R/H 系统中的角色（主 CPU 或备用 CPU）
• CPU 上 LED 指示灯的当前状态

• CPU 上模式选择器的位置

使用“RUN”和“STOP”按钮，可切换 CPU 的操作模式。

说明

切换操作模式

使用“RUN”和“STOP”按钮切换 CPU 操作模式，将导致系统状态发生改变。

使用“MRES”按钮，可复位该 CPU 的所有存储器。

与标准 CPU 的操作面板相比，进行了以下扩展：在 CPU 名称之后，附加显示了 R/H 系统中该 
CPU 的角色（主 CPU 或备用 CPU）。
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周期时间

“周期时间”(Cycle time) 窗格与标准 CPU 中的同名窗格相对应。该窗格中，将显示当前存在

在线连接的 CPU 的值。

与标准 CPU 相比，该扩展仅仅是在“周期时间”(Cycle time) 之后窗格顶部的方括号中显示在

线连接的 CPU 角色：“主” (Primary) 或“备用”(Backup)

存储器

“存储器”(Memory) 窗格与标准 CPU 中的同名窗格相对应。该窗格中，将显示当前存在在线

连接的 CPU 的值。

与标准 CPU 相比，该扩展仅仅是在“存储器”(Memory) 之后窗格顶部的方括号中显示在线

连接的 CPU 角色：“主” (Primary) 或“备用”(Backup)

R/H 系统中的连接诊断 (S7-1500)

显示 R/H 系统中系统 IP 地址所用连接资源

与 R/H 系统中仅连接一个 CPU 的标准连接不同，使用系统 IP 导致连接 R/H 系统的连接以下

连接资源：在使用系统 IP 地址进行的连接中，将使用两个 CPU 中的资源和 R/H 站中的资源。

连接资源将显示在巡视窗口“诊断 > 连接信息”(Diagnostics > Connection information)，
“连接资源”(Connection resources) 组中。

更多信息，请参见《通信功能手册》。

R/H 系统中的比较功能 (S7-1500)
用户可执行离线/离线比较和离线/在线比较。 
在下文中，将介绍 R/H 系统连接中进行比较时所用的特定功能。

离线/离线比较（软件）

在 R/H 系统中，只能使用 R/H CPU 与另一个 CPU 进行比较（软件）。

离线/离线比较的执行与标准 CPU 的离线/离线比较基本相同。 
由于仅冗余 ID 为“1”的 R/H-CPU（项目树中顶部的 CPU）才会显示软件对象，因此只能使用该 
CPU 进行比较。 
如果将 R/H 系统（两个 CPU）的图标从项目树拖放到比较编辑器中，则 STEP 7 将自动选择

冗余 ID 为“1”的 CPU。
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两个 R/H CPU 无法执行离线/离线比较（软件）（主 CPU 与备用 CPU 比较）。

离线/离线比较（硬件）

两个 S7 CPU 之间可执行硬件比较。

示例：

• 比较两个完整的 R/H 系统：

将相应 R/H 站拖放到比较编辑器中。系统将比较两个站的硬件结构，包括本地模块和分

布式 I/O 设备。 
• 比较同一各 R/H 系统中的两个 CPU
• 在各种情况下，比较两个 R/H 系统中的第一或第二 CPU
• 比较 R/H 系统中的任何一个 CPU 与其它任何 S7-1500 CPU
例如，无法比较 R/H CPU 与 PC 系统。

离线/在线比较

离线/在线比较的执行与标准 CPU 的离线/在线比较基本相同。 
开始进行比较时，在项目树中可选择 R/H 站或 R/H 站的一个或两个 CPU，然后再选择快捷菜

单命令“比较 > 离线/在线”(Compare > Offline/Online)。STEP 7 将与角色为“主”的在线 CPU 
进行比较。

与备用 CPU 进行离线/在线比较与主 CPU 的相同。如果要比较离线 CPU（R/H 系统）和作为

目标设备的备用 CPU，则需使用快捷菜单命令“在线连接备份 CPU”(Online connection to 
backup CPU)，先与备用 CPU 建立在线连接，然后再启动离线/在线比较。 

R/H 系统离线

如果该系统中的两个 R/H CPU 均离线，则 R/H 系统将与主 CPU 进行比较。 
STEP 7 之后将建立与主 CPU 的连接。如果在线路径尚未设置，则“在线连接”(Online 
Connect) 对话框随即打开，建议将主 CPU 作为目标设备。确认该对话框（“连接”(Connect) 
按钮）后，比较编辑器启动，并显示主 CPU 离线设备与在线设备间的不同之处。

R/H 系统在线

如果两个 R/H CPU 中的一个在线，则 STEP 7 将使用存在在线连接的相应目标设备进行离线/在
线比较。 

更多信息 (S7-1500)
有关冗余系统 S7-1500R/H 诊断的更多信息，请参见《诊断功能手册》。
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1.4.1.6 寻址模块

寻址模块 (S7-300, S7-400)

简介        
在设备概述中，模块的地址或地址范围位于“I 地址”(I address) 和“Q 地址”(Q address) 列中。

在机架中插入模块时，将自动分配输入和输出地址。 第一个通道的地址是模块的起始地址。 
其它通道的地址皆源自此起始地址。 结束地址源于模块特定的地址长度。

特性： 带有星号 (*) 的输入地址 
在设备视图中，会使用一个星号 (*) 标记输入地址范围中的某些地址。 这表示这些是诊断地址

（例如接口模块的诊断地址），它们不用于寻址用户数据，但系统诊断时需要它们。

设备地址与 I/O 地址的区别    
分配地址时要区分设备地址和 I/O 地址（输入/输出的地址）：

• 设备地址是可编程模块的地址（MPI 地址、PROFIBUS 地址、工业以太网地址）。 它们用

于对子网中的不同站点进行寻址，例如，为了将用户程序下载到某个 CPU 中。

• I/O 地址用于在用户程序中读取输入和设置输出。

特性： FM 和 CP 的 MPI 地址 (S7-300)          
对于自身具有 MPI 地址的 CP 和 FM，默认 MPI 地址由 STEP 7 设置。

随后可以更改 MPI 地址（在巡视窗口中通过“属性 > MPI 接口”(Properties > MPI interface) 更
改）。

对于自身不带 MPI 地址的 CP 和 FM，CPU 将通过 K 总线使用模块机架和插槽编号对这些模

块寻址。 

参见

指定输入和输出的地址 (页 1549)
将地址分配到程序中的某个位置 (页 1562)
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寻址模块 (S7-1200)

简介 
在设备概述中，模块的地址或地址范围位于“I 地址”(I address) 和“Q 地址”(Q address) 列中。 
此外，还包含将在下面介绍的其它地址。 

I/O 地址   
该 I/O 地址（输入/输出地址）用于在用户程序中读取输入和设置输出。 
在机架中插入模块时，将自动分配输入和输出地址。 第一个通道的地址是模块的起始地址。

其它通道的地址皆源自此起始地址。 并根据模块特定的地址长度计算出结束地址。

设备地址（例如，以太网地址）

设备地址是指可编程模块的地址（工业以太网地址）。 它们用于对子网中的不同站点进行

寻址，例如，为了将用户程序下载到某个 CPU 中。

硬件标识符用于识别模块和子模块

除了 I 地址和 Q 地址，还将自动分配一个硬件标识符 (HW ID)，用于寻址和识别模块。 诸如

集成的计数器等子模块（模块单元）也将收到这样一个硬件标识符。 
硬件标识符为一个整数，并与诊断报警一起由系统输出，以便定位故障模块或故障子模块。 
此外，硬件标识符还可在多种指令用于寻址相应的模块。 
硬件标识符无法更改。

示例： 指定 S7-1200 CPU 的高速计数器

在设备视图或网络视图和 PLC 变量中插入组件时，将自动分配硬件标识符。 此外，还将自

动为硬件标识符分配一个名称。 PLC 变量的系统常量也无法更改。 
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参见

指定输入和输出的地址 (页 1549)
将地址分配到程序中的某个位置 (页 1564)
装载组态简介 (页 3914)
巡视窗口 (页 26)

寻址模块 (S7-1500)

简介                 
在设备概述中，模块的地址或地址范围位于“I 地址”(I address) 和“Q 地址”(Q address) 列中。 
此外，还包含将在下面介绍的其它地址。 

I/O 地址     
该 I/O 地址（输入/输出地址）用于在用户程序中读取输入和设置输出。 
在机架中插入模块时，将自动分配输入和输出地址。 第一个通道的地址是模块的起始地址。

其它通道的地址皆源自此起始地址。 并根据模块特定的地址长度计算出结束地址。

设备地址（例如，以太网地址）

设备地址是指可编程模块的地址（工业以太网地址）。 它们用于对子网中的不同站点进行

寻址，例如，为了将用户程序下载到某个 CPU 中。

硬件标识符用于识别模块和子模块

除了 I 地址和 Q 地址，还将自动分配一个硬件标识符 (HW ID)，用于寻址和识别模块。 诸如

集成的计数器等子模块（模块单元）也将收到一个硬件标识符。 硬件标识符为一个整数，并

与诊断报警一起由系统输出，以便定位故障模块或故障子模块。 此外，硬件标识符还可在

多种指令用于寻址相应的模块。 硬件标识符无法更改。

参见

硬件标识符须知 (页 1551)
巡视窗口 (页 26)
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指定输入和输出的地址 (S7-300, S7-400, S7-1500)
输入和输出地址确实是自动预设的，但是，可以追溯性地更改这种寻址方式。

要求

• 已经打开并激活设备视图。

• 设备为紧凑型 DP 从站或者插入以下任意对象中的可寻址模块：

– 中央机架

– 扩展机架

– DP 从站/IO 设备

• CPU 允许任意地址分配。

操作步骤    
要更改预设的地址范围，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中，单击要设置起始地址的模块。

2. 单击巡视窗口中“属性”(Properties) 下的“I/O 地址”(I/O Addresses)。
3. 在“起始地址”(Start address) 下，输入所需的起始地址。

4. 按 <回车键> 或单击任一对象以接受修改的值。

如果输入了无效地址将显示一条消息，您可以选择接受建议的地址或输入另一个地址。

说明

也可以在设备概览中直接更改地址。如果 CPU 未启用指定的地址，则显示中会禁用该地址。

对于由 FM (S7-300) 组成局部总线段内的模块或对于特殊 FM (S7-400)，需要另外指定一个

起始地址。除 CPU 的起始地址之外，模块随后还将获得 FM 的起始地址。在本例中的设备概

述中，始终会以 FM 的角度显示起始地址。 

参见

编辑属性和参数 (页 67)

指定输入和输出的地址 (S7-1200)
系统会自动设置默认的输入和输出的地址。 但用户以后可以更改该地址分配。 
模块的所有地址都位于过程映像区中。 过程映像将自动进行周期性更新。 
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要求

已经打开并激活设备视图。 

步骤   
要更改预设的地址范围，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中，单击要设置起始地址的模块。

2. 转到巡视窗口中“属性”(Properties) 的“I/O 地址”(I/O addresses)。
3. 在“起始地址”(Start address) 下，输入所需的起始地址。

4. 按 <回车键> 或单击任一对象以接受修改的值。

如果输入的地址无效，将会显示一条消息，指示下一个可用地址。

说明

也可以在设备概览中直接更改地址。 

参见

编辑属性和参数 (页 67)
地址总览中的输入和输出地址 (页 69)

有关诊断地址的信息 (S7-300, S7-400)

简介

诊断地址用于对没有用户数据的组件进行寻址，例如接口模块或端口。 

输入地址作为诊断地址

使用诊断地址对没有用户数据的组件进行寻址。 STEP 7 自动“从上而下”将电子邮件地址

分配给组件，即从 高的电子邮件地址开始向下分配。  此电子邮件地址是指定的诊断地址。 
此输入地址不用于读入输入值（过程值）。 例如，诊断地址用于对指令“DPNRM_DG”或
“RDREC”中的组件进行寻址。
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示例

要读取 DP 从站的诊断数据记录，可将此 DP 从站的接口模块诊断地址用于指令

“DPNRM_DG”（“LADDR”参数）。

要读取包含端口相邻关系的数据记录，可对指令“RDREC”使用此端口的诊断地址（“ID”参数）。

使用输入和输出组进行寻址

要对输入模块进行寻址，可以将起始地址用于指令“RDREC”或“WRREC”。 如果将地址 5 和 6 分
配给输入模块，则 5 是起始地址。 为“ID”参数设置值“DW#16#0005”。
要对输出模块进行寻址，还可以将起始地址用于指令“RDREC”或“WRREC”。 对于起始地址 5，
将“ID”参数设置为值“DW#16#8005”。对于输出模块，必须设置位 15（值“1”）。 因此，对

于起始地址 5，“ID”参数的值设置为“DW#16#8005”。
要对混合模块（输入和输出模块）进行寻址，可在“ID”参数中输入两个起始地址中较低的一

个。 如果输入和输出区域具有相同的起始地址，则使用输入地址的标识符（未设置地址的位 
15，“0”）。

参见

读取 PROFINET 系统的拓扑数据 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
38566021)

硬件标识符须知 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

简介   
在配置硬件组件时，STEP 7 将为每个硬件对象（如模块、接口或模块端口，甚至是智能设

备的传输区）自动分配硬件标识符。

在 S7-1500 和 S7-1200 系统中，这些硬件标识符的功能与不带用户数据的硬件组件的诊断

地址类似，或者作为 S7-300/400 系统中带有用户数据的硬件对象的起始地址。模块的硬件

标识符不受 I/O 地址变更的影响，因此具有保持性。I/O 地址发生变更时，无需修改使用硬

件标识符的指令。

巡视窗口中“系统常量”(System constants) 选项卡上的硬件标识符

在设备视图中选择硬件对象并在巡视窗口中选择“系统常量”(System constants) 选项卡时，

将显示硬件对象的所有硬件标识符作为具有名称和类型的系统常量。 
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硬件标识符的名称采用分层结构。它们 多包含四个层次级别，级别之间用波浪符“~”分开。

基于名称，还可以识别相关硬件模块的“路径”。 
硬件标识符的显示取决于在图形视图中所选择的对象。如果在网络视图或设备视图中选择整

个设备，则相应设备中所有对象的所有硬件标识符都会显示在系统常量（模块、接口、端口

等）中。如果只选择单个模块或端口，则系统常量中只显示所选对象的硬件标识符。

示例

名为 "Local~DI_16x24VDC_HF_1" 的系统常量表示本地 ("Local") CPU 中名为 
"DI_16x24VDC_HF_1" 的数字量输入模块的硬件标识符。数字量模块的名称与组件属性中的

可编辑名称相同（巡视窗口）。如果只选择此模块，则只显示此模块的硬件标识符。

说明

为了便于硬件对象的识别，在配置硬件时请指定描述 为清晰的硬件对象名称。名称中应包

含硬件对象与工厂单元或设备的相关性。

PLC 变量表的系统常量中的硬件标识符

对于每个已组态的硬件组件，STEP 7 都会向 PLC 变量（“系统常量”(System constants) 选项

卡）中添加相应的条目。这些条目为只读条目。除了整数值，还将指定名称和 HW 数据类

型。 
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示例： 

编程中的硬件标识符

如果使用带有“ID”或“LADDR”输入参数的指令寻址一个硬件组件，则可通过双击该输入参数

显示所有相关硬件组件的列表，以供选择。 
例如，在硬件中断 OB 的起始信息中，可通过硬件标识符识别中断触发模块。 

更多信息

有关转换地址信息（IO 地址、插槽、硬件标识符）的信息，请单击此处。

参见

硬件中断 OB (页 1395)
硬件中断事件的示例 (页 1300)
使用硬件标识符的示例 (页 1554)
巡视窗口 (页 26)
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使用硬件标识符的示例 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
可以使用硬件标识符寻址硬件对象，如模块、子模块或设备。 根据具体指令，硬件标识符

具有不同的硬件数据类型。 默认变量表的“系统常量”(System constants) 选项卡中列出了

所有组态的组件所允许的硬件数据类型。 
下面说明了选定的指令必须使用的硬件标识符。 

说明

有关各个硬件标识符的信息

对于寻址硬件对象的每个扩展指令，帮助中说明了必须使用的硬件对象。 可以使用 <F1> 键
访问所选指令的帮助。

建议

可以在程序编辑器中输入硬件对象的名称或硬件对象的数字型硬件标识符。 
建议： 为硬件对象分配 具描述性的名称，例如，用于模块。 从设备视图中的“系统常

量”(System constants) 选项卡读出名称和硬件标识符，并在程序编辑器中将其输入到相应的

指令。 如果已经分配了描述性名称，则更容易在下拉列表中找到该名称，在块参数“ID”处选

择硬件标识符。 

硬件标识符的其它输入选项

也可从变量表中将一个硬件标识符拖放到块参数“ID”处。 
优点： 硬件数据类型由程序编辑器检查，如果选择了无效的硬件对象，可能会被拒绝。 
数字输入不可进行检查。 
如果允许的硬件对象为 IO 设备，例如，选择网络视图中的整个 IO 设备并读出巡视窗口中“属

性”(Properties)（“常规”(General) 选项卡）下的硬件标识符。 在这种情况下如果不选择 IO 
设备而是选择 IO 设备的接口模块，那么该指令在巡视窗口中显示的硬件标识符将无效。 在
编程过程中对硬件标识符进行数字输入时您将不会注意到此错误。

输入硬件标识符的示例

模块的下列名称列示在默认变量表的“系统常量”(System constants) 选项卡中，例如：
myModule[AI]
1. 打开程序编辑器

2. 打开默认变量表（“PLC tags”文件夹）
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3. 将程序编辑器的编辑器窗口放置在默认变量表的旁边。 
为此可单击工具栏中的“垂直分割编辑器空间”(Split editor space vertically) 按钮。

4. 从“系统常量”(Systems constants) 选项卡将“myModule[AI]”拖放到各个指令的“ID”或“LADDR”
框，如下图所示。

使用硬件标识符进行寻址的示例

扩展指令 D_ACT_DP： 激活/禁用 DP 从站或 PROFINET IO 设备。

硬件数据类型为 Hw_DpSlave 或 Hw_Device。 DP 从站或 IO 设备是输入参数“LADDR”允许的

硬件对象。

扩展指令 DPSYC_FR： 同步/冻结 DP 从站。

硬件数据类型为 Hw_Interface。 DP 主站接口是输入参数“LADDR”允许的硬件对象。 
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扩展指令 RDREC： 读取数据记录。

硬件数据类型为 Hw_SubModule。 从中读取数据记录的模块或子模块是输入参数“ID”允许的

硬件对象。 
还可以对扩展指令 DPRD_DAT 使用该硬件数据类型。

扩展指令 WRREC： 写入数据记录。 该指令用于向模块或子模块写入数据记录。

硬件数据类型也是 Hw_SubModule。 传送数据记录的模块或子模块是输入参数“ID”允许的硬

件对象。

还可以对扩展指令 DPWR_DAT 使用该硬件数据类型。 
注意： 
• 将一个 I/O 模块分成多个子模块时（例如 1 x 8 AI => 8 x 1AI），使用子模块的硬件标识符。 

这种情况下不可使用模块的硬件标识符。

• 对组态控制（选项处理），使用将传送数据记录的分布式 I/O 系统中接口模块头的硬件标

识符，见图。
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扩展指令 Station_Info： 读取 IO 设备的信息。

硬件数据类型为 Hw_Device。 IO 设备是输入参数“ID”允许的硬件对象。 

更多信息

有关转换地址信息（IO 地址、插槽、硬件标识符）的更多信息，请单击此处。

参见

硬件标识符须知 (页 1551)

地址总览中的输入和输出地址 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介 
当前使用的输入和输出地址可以表格形式显示在地址总览中。 可以在 CPU 巡视窗口的“属

性”(Properties) 下找到地址总览。
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地址总览设计

通过选中不同的复选框，可以设置要在地址总览中显示的对象：

• 输入 (Inputs)： 显示输入地址

• 输出 (Outputs)： 显示输出地址

• 地址间隙 (Address gaps)： 显示断开的地址空间

• 插槽 (Slot)： 显示插槽号

地址总览中通常显示以下信息：

表格标题 含义

类型 表示该区域为输入地址区或者为输出地址区。

起始地址 地址范围中的起始地址。

结束地址 地址范围中的结束地址。

模块 使用该地址区的模块。

PIP 过程映像分区的编号。 表示循环 OB 是否在过程映像分区内。

OB 分配的组织块

DP 主站系统的编号。可使用该编号确定待分配给主站的从站。括号

中的值将指定硬件组件的 PROFIBUS 地址。

PN IO 系统的编号。 括号中的值表示硬件组件的设备编号。

机架 插入硬件组件的机架编号。

插槽 机架上插入硬件组件的插槽编号。

分配过程映像/过程映像分区  (S7-300, S7-400)

简介   
对于 S7-300/400，如果输入地址和输出地址在一个过程映像中，则它们可在 OB1 过程映像 
(OB1-PI) 或者过程映像分区 (PIP) 中。 
使用过程映像的优点在于，程序循环执行过程中，访问的过程映像信号始终一致。 对于 
S7-300/400，可以选择“OB1-PI”或“PIP 1”（ 高到“PIP 15”）。

通过 STEP 7 分配给过程映像分区的每个输入/输出地址，不再属于 OB1 过程映像输入/输出！ 
在 OB 1 过程映像和所有过程映像分区中，输入/输出地址只能分配一次。

在地址分配过程中可以定义该过程映像分区（在哪些过程映像分区中进行管理模块的哪些输

入/输出地址）。 可通过用户执行指令更新过程映像分区也可以通过连接到 OB 由系统自动
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更新。例外情况： 即便连接到 OB（OB 61 到 OB 64），系统也不会更新等时同步模式中断 OB 
的过程映像分区。

可通过特殊指令，更新用户程序中的每个过程映像分区。 对输入过程映像分区使用

“UPDAT_PI”(SFC 26)，对输出过程映像分区使用“UPDAT_PO” (SFC 27)。
在 CPU 属性（“中断”区域）中将过程映像分区的与一个 OB 连接。

说明

只有具有输入或输出的模块才能选择该选项。 此外，CPU 还必须支持过程映像分区。 可用

的过程映像分区数量也取决于 CPU。

要求

• 已经打开并激活设备视图。

• 模块为紧凑型 DP 从站或者插入以下任意对象中：

– 中央机架

– 扩展机架

– DP 从站

• CPU 允许任意地址分配。

步骤     
要更改预设的过程映像范围，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中，选择要设置起始地址的模块。

2. 单击巡视窗口中“属性”(Properties) 下的“I/O 地址”(I/O Addresses)。
3. 在“过程映像”(Process image) 下，选择所需的过程映像。

说明

如果“过程映像”(Process image) 域中显示条目“- - -”（无法更改），则表示指定的地址范围

内没有可用的过程映像。

• 对于数字量输入或输出模块，需选择一个较低的起始地址。

• 如果要通过过程映像访问模拟量模块，也需选择一个较低的起始地址。 CPU 必须支持起始地
址在过程映像地址范围区域中的偏移。

• 如果可以指定 CPU 中过程映像的大小（通过参数分配），则可以增加该过程映像的大小（CPU 
的循环属性），以便将输入的地址再次包含在过程映像中。 该参数称为“过程映像的大
小...”(Size of the process image...)。
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分配过程映像/过程映像分区  (S7-1500)

简介   
使用过程映像的优点在于，程序循环执行过程中，访问的过程映像信号始终一致。 对于 
S7-1500，可以选择“自动更新”(Update automatically) 或“PIP 1”（ 高到“PIP 31”）。

为自动更新的过程映像区分配地址

可在地址的分配过程（巡视窗口，“I/O 地址”区域）中定义过程映像。 如果模块地址位于系

统将在每个程序循环中自动更新的过程映像区中，则应选择以下设置：

对比： 对于 S7-300/400 模块，此设置称为“OB1 过程映像”。 
如果地址不在过程映像区中，请选择“无”(None) 作为过程映像。 

为过程映像分区分配地址

可在地址分配过程（巡视窗口，“I/O 地址”区域）中定义过程映像分区。 可通过用户执行指

令更新过程映像分区也可以通过连接到 OB 由系统自动更新。 

将过程映像分区连接到 OB
在 I/O 地址区（“组织块”(Organization block) 参数）中，也可以将过程映像分区连接到一个 
OB。 
例如，对于“循环中断”类型的 OB，将自动分配下一个可用的过程映像分区；但这种分配

也可以更改。 启动 OB 之后，系统将自动更新所分配的输入过程映像分区。 在 OB 结束时，

系统将所分配的过程映像分区输出写入到 I/O 输出中。 此外，将不会再自动更新过程映像分

区。

连接过程映像分区 2 (PIP 2) 和循环中断的示例： 
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例外： 即便连接到 OB（OB 61 到 OB 64），系统也不会更新等时同步模式中断 OB 的过程

映像分区。

所分配的过程映像或过程映像分区将显示在已分配 OB 的属性中（不能更改）。 

在用户程序中更新过程映像分区

可通过特殊指令，更新用户程序中的每个过程映像分区。 过程映像分区输入可使用

“UPDAT_PI”指令，而过程映像分区输出则使用“UPDAT_PO”指令。

要求

• 已经打开并激活设备视图。

• 模块或子模块有 I/O 地址。

步骤     
要更改预设的过程映像范围，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中，选择要设置起始地址的模块。

2. 在巡视窗口中，单击“属性”(Properties) 下的“I/O 地址”(I/O Addresses) 区域。

3. 在“过程映像”(Process image) 下，选择所需的过程映像。

在指令中使用过程映像分区 (S7-1500)

简介         
一些指令将通过”PART“输入参数来输入过程映像分区（如更新过程映像分区输入的“UPDAT_PI”
指令和将过程映像分区输出到 I/O 输出的“UPDAT_PO”指令）。

我们将在后续章节介绍如何为过程映像分区定义用户常量，以及如何将其用于在用户程序中

输入过程映像分区。 如果在 I/O 组态中使用不同的过程映像分区，那么这些符号将大大简化

编程过程。 
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要求

已组态了 I/O、分配了地址和过程映像分区，并创建了所需的块。 
在本示例中，编程语言为 LAD。 

步骤     
请按以下步骤操作：

1. 打开变量表并在“用户常量”(User constants) 选项卡中输入“Pip”（过程映像分区）数据类型
的常量。 为每个使用的过程映像分区指定一个名称。，必要时，请添加注释信息。

2. 打开程序编辑器（如，双击项目树中的 OB）。

3. 将 UPDAT_PI 指令拖放到程序段中。

4. 双击 PART 输入参数打开变量选择。
在变量选择中，只列出过程映像分区常量。 

5. 选择所需的过程映像分区。

将地址分配到程序中的某个位置 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以将模块 I/O 通道的地址直接分配到程序中的使用点或变量表。

要求

• 设备视图的硬件和网络编辑器已打开。

• 设备视图的缩放等级必须设置为至少 200%，才可以完整显示各个 I/O 通道。

• 程序编辑器或变量表的指令窗口已打开。
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步骤       
要将模块的 I/O 通道分配给程序中的使用点或变量表，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中，导航到具有所需 I/O 通道的模块。

2. 单击并按住鼠标键，将所需的 I/O 地址拖放到块中相应的使用点或变量表。

这样，模块地址将分配给程序中的使用点或作为变量输入到变量表中。

说明

也可以将块的输入或输出变量拖放到模块的输入或输出中，以便将变量与模块的 I/O 通道相

链接。
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① 将块的位置拖放到 I/O 通道。

② 将 I/O 通道名拖放到程序中的使用位置。

③ 按下鼠标按钮，从 I/O 通道名称中拖放到块输入端。

将地址分配到程序中的某个位置 (S7-1200)
可以将模块 I/O 通道的地址直接分配到程序中的使用点或变量表。
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要求

• 设备视图的硬件和网络编辑器已打开。

• 设备视图的缩放等级必须设置为至少 200%，才可以完整显示各个 I/O 通道。

• 程序编辑器或变量表的指令窗口已打开。
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步骤       
要将模块的 I/O 通道分配给程序中的使用点或变量表，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中，导航到具有所需 I/O 通道的模块。

2. 单击并按住鼠标键，将所需的 I/O 地址拖放到块中相应的使用点或变量表。
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这样，模块地址将分配给程序中的使用点或作为变量输入到变量表中。

说明

也可以将块的输入或输出变量拖放到模块的输入或输出中，以便将变量与模块的 I/O 通道相

链接。

1.4.1.7 组态 Web 服务器 (S7-300, S7-400, S7-1500)

有关 Web 服务器的信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

使用 Web 服务器，授权用户可通过网络对 CPU 进行监视和管理。这样，就可以进行远程评

估和诊断。用户仅需一个 Web 浏览器即可。

然后，通过 HTML 页查看显示报警和状态信息。

Web 浏览器   
需要使用 Web 浏览器访问 CPU 的 HTML 页面。

有关测试 Web 服务器时使用的 Web 浏览器及其版本信息，请参见下文中所列手册与相应链

接。

说明

使用通信处理器 (CP) 访问 CPU 的 Web 服务器时，请确保在浏览器中启用了高速缓存 
（Internet 临时文件）。在浏览器的缓存设置中，选择“自动”（Automatically）选项。 
如果禁用了缓存，或者在浏览器的缓存设置中选择了“自动”(Automatically) 之外的选项，可

能导致访问速度慢和显示不完整等问题。

通过 Web 服务器读取信息

可以从 CPU 读取下列信息。相应 Web 页面的可用性取决于 CPU 及其固件版本。 
S7-300 文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/12996906) 
S7-400 文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/44444467) 
S7-1500 文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/59193560)
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下文简要介绍了 CPU S7-1500 上 Web 服务器中各 Web 页面的可用信息。

信息 说明

带有常规 CPU 信息的起始页面 起始页面提供了有关 CPU、CPU 名称、CPU 
类型等常规信息及当前操作状态基本信息的

概述。

诊断：标识信息 显示静态标识信息，如序列号、订货号和版

本号。

诊断：存储器 在用存储区中的当前值

诊断缓冲区的内容 首先显示诊断缓冲区中 新条目的内容。

模块的状态 显示站的组件是否处于正确的顺序，例如，

发出维护要求或无法访问组件。

固件更新 如果具有相应的访问权限，则可使用更新文

件对 CPU、显示屏或单个的集中式/分布式模

块进行固件更新。

报警 显示带有过滤器和排序选项的项目相关报警

文本。

通信相关信息 显示通信连接，显示资源以及接口参数和端

口统计信息。

拓扑结构 通过图形和表格视图显示拓扑，以及显示联

网 PROFINET 设备的状态概况。

变量状态 显示用于查看值的用户程序操作数的状态。

提示信息：退出变量状态页面时，系统不保

存该页面上的条目信息。如果要在以后重新

监视输入的相同变量，则需在 Web 浏览器中

为该“变量状态”页面创建一个书签。否

则，下次打开该页面时需重新输入该变量。

监控表 显示 STEP 7 创建的监控表。

参见“有关 Web 服务器中使用监控表的提示

信息 (页 1580)”
用户页面（如果已组态并加载了此类 Web 页
面/Web 应用）

在用户页面中，将显示一个包含 Web 页面及

客户特定 Web 应用程序的列表。

在用户程序中首次调用 "WWW" 指令时，在

该 Web 页面中将显示用户页面的链接。单击

该链接，将在新的窗口内打开用户页面。
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信息 说明

文件浏览器 S7-1500：文件浏览器中将列出 SIMATIC 存
储卡中的文件和目录。 
这些文件可进行下载、删除、重命名或上

传，而无需考虑文件类型。 
仅允许创建、删除或重命名目录。 
通过文件浏览器，只能读取“DataLogs”和
“Backups”目录。在文件浏览器中并不会显示

系统文件，因此无法进行更改或删除。

系统文件是各种顺序文件以及顺序文件引用

内容所在的所有特定目录。 
数据日志 显示和调用用户程序生成的数据日志。 

注：

使用 Web 页面打开大数据日志文件时，数据

日志指令处理该数据日志文件的时间将显著

增加。 
尽管优先等级（调用数据日志指令的组织

块）的处理时间不会增加，但需要为该处理

的持续时间设置输出参数 BUSY。    
在线备份 S7-1500（固件版本 V2.0 或更高版本）：备

份和恢复 CPU 组态。在 Web 服务器上，可根

据相应的访问权限备份 CPU 组态。必要时，

可在之后恢复该组态。可根据需要创建多个

备份，存储 CPU 的不同组态。

运动诊断 S7-1500（固件版本 V2.0 或更高版本）：显

示诸如速度轴 (TO_SpeedAxis)、定位轴 
(TO_PositioningAxis)、同步轴 
(TO_SynchronousAxis)、外部编码器 
(TO_ExternalEncoder)、测量输入 
(TO_MeasuringInput)、凸轮 
(TO_OutputCam) 和凸轮迹线 
(TO_CamTrack) 等工艺目标 (TO) 的状态、错

误、工艺中断和当前值。在“运动诊断” 
(Motion diagnostics) Web 页面中，将在“诊

断与维护”(Diagnostics and Service) 总览视

图中显示有关所组态工艺目标的详细信息。

跟踪 显示 SIMATIC 存储卡上存储的测量值
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通过 PG/PC 对 CPU 进行 Web 访问

要访问 Web 服务器，请按以下步骤操作：

1. 通过 PROFINET 接口将客户端 (PG/PC) 连接到 CPU。
如果不通过 CPU 的 PROFINET 接口，而是通过 CP 的接口（例如 CP 1543-1）来访问网络，网
页的装载速度比通过 CPU 的接口进行连接要慢很多。在这种情况下，请确保浏览器的高速缓
存设置（临时 Internet 文件）设置为“自动”(Automatic)。 

2. 打开 Web 浏览器。
在 Web 浏览器的“地址”(Address) 域中，输入 CPU 的 IP 地址，格式为 http://ww.xx.yy.zz 
（如，http://192.168.3.141）。
将打开该 CPU 的起始页面。从起始页面上，可浏览到一些其它信息。
如果起始页未显示，请确保在组态中激活了 Web 服务器且已加载组态。

通过 HMI 设备和移动设备对 S7-300/400 CPU 进行 Web 访问

Web 服务器同样支持 Windows 终端服务，从而除了操作编程设备和 PC 之外，还可以使用

带有移动设备（如 PDA、MOBIC T8）的瘦客户端解决方案以及坚固耐用且使用 Windows CE 
操作系统的本地站（如带有 ThinClient/MP 选件的 SIMATIC MP370）。

要访问 Web 服务器，请按以下步骤操作：

1. 通过 PROFINET 接口连接客户端（HMI 设备、PDA）与 CPU。
2. 打开 Web 浏览器。

在 Web 浏览器的“地址”(Address) 域中，输入 CPU 的 IP 地址，格式为 http://ww.xx.yy.zz /
basic （如，http://192.168.3.141/basic）。
将打开该 CPU 的起始页面。在起始页面上，可浏览更多信息。

运行 Windows CE 操作系统 V5.x 或更早版本的 HMI 设备，在 Windows CE 专用的浏览器中

处理 CPU 信息。在该浏览器中，CPU 信息将以一种更为简洁的方式进行显示。 

说明

将 SIMATIC MMC 卡用于 Web 服务器 (S7-300)
用于 Web 服务器的组态数据存储在 SIMATIC MMC 卡上。因此推荐使用 512 KB 以上的 
SIMATIC MMC 卡。

也可以使用不带 SIMATIC MMC 卡的 Web 服务器。必须已为 CPU 分配了 IP 地址，才能允许

操作。

• 诊断缓冲区的内容以十六进制代码显示。

• 起始页面、标识和通信信息以及变量状态均以纯文本形式显示。

• 以下内容的显示保持为空：

– 拓扑结构

– 报警

– 模块的状态

• 即使没有 SIMATIC MMC 卡，没有组态，页面也会自动刷新。
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通过 HMI 设备和移动设备对 S7-1500 CPU 进行 Web 访问

预装有 Windows CE 操作系统（V5.x 或更早版本）的 HMI 设备，可在 Windows CE 专用的

浏览器中对 CPU 信息进行相应处理。在该浏览器中，CPU 信息将以一种更为简洁的方式进

行显示。

Web 服务器中的 Web 页面经过简化和优化，适用于那些计算性能较低且屏幕较小的设备。

使用移动设备进行访问的要求： 
• CPU 进行 WLAN 连接（WLAN 接入点，例如 SCALANCE W788-1RR 或 SCALANCE 

W784-1）
• 在 CPU 上激活 Web 服务器

• 激活移动设备的 WLAN，并且连接接入点。 
移动设备的准备步骤与其它设备 (PG/PC) 的相同。在浏览器中，输入 CPU 接口的 IP 地址，然

后下载证书并进行安装。 

通过 Web API 对 S7-1500 CPU 进行 Web 访问

在固件版本 V2.8 及以上版本中，S7-1500 CPU 支持将基于 Web 的 API (Web API) 用作读写 
CPU 数据的接口。

向以下 URL 发送 POST 请求，可访问 Web API：URL:https://[ip_address]/api/jsonrpc 
通过 Web API，客户端（如 Web 浏览器）可调用 S7-1500 CPU 中读写 CPU 数据的方法。例如，

以授权用户身份登录和注销、查询 Web API 本身的方法以及保持会话的方法等。 
这种数据访问采用 JSON-RPC 2.0（JavaScript 对象表示法远程过程调用）协议，而该协议基

于 HTTP。例如，Web 浏览器通过 Web API 使用 JavaScript 对异步请求进行访问。 
有关支持 Web API 的 CPU、使用 Web API 的客户端，以及 Web API 方法的说明和示例等信息，

请参见功能手册“Web 服务器 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
59193560)”。

安全性     
请确保使用了相应的方法（例如，限制网络接入、使用防火墙等），确保 CPU 的安全性。

Web 服务器提供以下安全性功能：

• 通过安全传输协议 HTTPS 进行访问

• 通过用户列表组态用户权限
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参见

Web 访问要求 (页 1572)

读取服务数据 (S7-300, S7-400, S7-1500)
使用 S7-1500 CPU 的 Web 服务器，可以减少服务数据的使用。 除了诊断缓冲区的内容之外，

服务数据还包含 CPU 内部状态的其它信息。 如果在 CPU 发生故障时无法恢复，则可将相关

的服务数据提交给“服务与支持”团队。

步骤  
1. 在 Web 浏览器的地址栏中输入以下地址：

“http://<CPU IP address>/save_service_data.html”。例如，
“http://192.168.3.141/save_service_data.html”

2. 屏幕中将显示服务数据的页面，以及一个保存服务数据的按钮。

3. 单击 "Save ServiceData"，将服务数据本地保存在显示设备上。

结果

数据被保存为一个 .dmp 文件，其命名规则如下： "<MLFB><serial number><time 
stamp>.dmp"。 后期，可对文件名称进行更改。

参见

保存服务数据 (页 4229)

标准网站 (S7-300, S7-400, S7-1500)

Web 访问要求 (S7-300, S7-400, S7-1500)
下文说明了访问标准 CPU 网站的要求，与缺少或存在组态信息所造成的影响。
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要求     
必须启动 Web 服务器。

在 CPU 属性的“Web 服务器”(Web server) 区域中启用了 Web 服务器之后，才能启动该 Web 
服务器。

注意以下内容：

• 默认情况下通过非安全连接传送网站，且无法阻止第三方访问。 如果希望以加密方式传

送网站，则需启用 CPU 特性中的"仅允许通过 HTTPS 访问”(Only permit access through 
HTTPS) 选项。 在这种情况下请确保 CPU 的 URL 以 https:// 开头。

• 只有在 CPU 中设置了时间之后才能通过 HTTPS 访问。

• 要获得更多访问保护，可在 CPU 属性的“Web 服务器”区域中创建一个用户。

• Web 页面中与模块状态、拓扑和报警相关的完整功能需要生成和加载 S7-300/400 CPU 的
系统诊断数据（报告系统错误）。 激活 Web 服务器之后，将显示一个查询询问是否启用

系统诊断。 可通过单击“是”(Yes) 来确认此查询。

登录   
访问标准网站无需登录。 用户必须登录来执行某些操作，如更改 CPU 的操作模式或获取写

入权限。 用于登录的输入域位于每个标准网站的左上角。

如果作为用户登录，则需要在这里输入用户名和密码。 在 CPU 属性的“Web 服务器”(Web 
server) 区域中设置了用户名和密码。

无项目信息的 Web 访问   
如果不组态，则标准网站上只提供基本信息。 该信息有不同语言版本：

• 没有组态信息，诊断缓冲区条目不会被显示为明文，而是十六进制代码。

• 如果 Web 服务器支持 CPU 变量表（监控表）：

如果不进行组态，则变量表页面中将不显示任何变量。 可始终显示变量状态。
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带组态信息的 Web 访问   
在组态信息中将包含所选语言的文本信息：

• 用于诊断缓冲区条目的文本可作为短/长文本

• 对于 S7-300/400 CPU： 报警文本；例如，消息组件 AlarmS/SQ、AlarmD/DQ
• 如果支持变量表（监控表）： 包含符号和注释的变量表

将在操作过程中，以 Web 浏览器中设置的语言显示诊断缓冲区条目和报警的文本信息。

参见

操作设置 (页 1574)

操作设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

操作设置 
要使用 CPU Web 服务器并设置 Web 服务器的特性，需要在网络视图、设备视图或者拓扑视

图中高亮突出显示 CPU。
在巡视窗口的“属性 > 常规 > Web 服务器”(Properties > General > Web server) 中进行以下

设置，例如：

• 启用 Web 服务器 
• 限制对安全超文本传输协议 (HTTPS) 的 Web 访问

• 激活自动更新

• 多语言（设置 Web 服务器和 CPU 显示的项目语言）

• 扩展用户列表

• 在 Web 服务器中使用监控表

• 对于 S7-300/400 CPU：选择报警的显示类别

通过启用或禁用 S7-1500 CPU、PROFINET CP 或 PROFINET-CM 的各个 PROFINET 接口，可启

用/禁用从“外部”访问 Web 服务器。通过 CPU 中的属性设置，轻松实现访问权限的统一管

理。为此，可在巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中单击“Web 服务器 > 接口总览”(Web 
server > Overview of interfaces) 区域，并激活可通过该接口进行访问。
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参见

Web 访问要求 (页 1572)
有关 Web 服务器的信息 (页 1567)

启用 Web 服务器 (S7-300, S7-400, S7-1500)

启用 Web 服务器   
默认情况下禁用 Web 服务器。必须选中相应选项框来使 CPU 显示网站。

可以在巡视窗口的“属性 > 常规 > Web 服务器”(Properties > General > Web server) 下找到

该设置；可选框“为该模块启用 Web 服务器”(Enable web server for this module)。
如果已激活 Web 服务器，则将显示一条 S7-300/400 CPU 的提示信息，询问是否启用系统诊断

（报告系统错误）。如果需要通过“报告系统错误”生成所需模块和文本，以便 Web 服务器

可以在操作过程中显示相应的报警文本，则单击“是”(Yes)。对于 S7-1200/1500 CPU，始终

启用系统诊断功能（不能禁用）。 
如果 S7-1500 CPU 带有多个 PROFINET 接口或组态了带有 PROFINET 接口的 CP，则还需激活 
Web 服务器可通过进行访问的接口。该设置位于“属性 > 常规 > Web 服务器 > 接口总

览”(Properties > General > Web server > Overview of interfaces) 下。

仅通过 HTTPS 访问 (S7-300, S7-400, S7-1500)

仅通过 HTTPS 访问     
HTTPS 用于对浏览器和 Web 服务器之间的通信进行加密和身份验证。 
系统默认，Web 页面通过非安全连接进行传输，因而无法防止第三方的攻击。如果希望以

安全方式将 Web 页面和登录信息传送到浏览器，则需启用 CPU 属性中的“仅允许使用 HTTPS 
访问”(Permit access only with HTTPS) 选项。请注意，这种情况下，CPU 的 URL 以“https://”开
头。 
注：使用安全传输协议“HTTPS”的前提条件是，CPU 中具备有效的 Web 服务器证书。 
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通过 HTTPS 进行访问的要求

为了通过 HTTPS 从 Web 浏览器访问 CPU 的 Web 服务器而且不发生错误，必须满足以下条

件：

• 当前设置位在 CPU 中进行。

通常存在以下情况：使用安全通信（如，HTTPS、安全 OUC、OPC UA）时，需确保相应

模块为当前时间和当前日期。否则，模块将所用的证书评估为无效，同时不进行安全通信。

• CPU 的 IP 地址必须设置。

• Web 浏览器上安装有 CPU 提供的有效 Root 证书。

如果未安装证书，则将显示一条警告消息，不建议访问该页面。要查看该页面，需显式

“添加例外情况”。

有效的 root 证书（证书颁发机构）可从 Web 服务器“简介”(Intro) Web 页面的“下载证

书”(Download certificate) 中进行下载。 
有关证书的安装说明，请参见 Web 浏览器的帮助系统和服务与支持”网页中的常见问题

与解答 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/103528224)，条目 ID 
103528224。

说明

为了防止证书受到外界篡改，请确保证书下载环境的安全性。 
对于每个待使用的显示设备，都需安装有 root 证书。

通过 HTTPS 协议访问 Web 页面的示例

要通过 HTTPS 协议访问 CPU 的 Web 页面，请输入以下格式的 URL：https://ww.xx.yy.zz，其

中 ww.xx.yy.zz 为 CPU 的 IP 地址。

示例条目：https://192.168.3.141
您可以通过 Web 页面状态栏中的锁符号识别已加密的连接。

访问保护

该证书用于建立加密的通信连接，防止通信窃听或失真但无法通过访问保护功能。即，需要

在用户管理中进行相应设置，才能保护 CPU 防止未经授权的访问。
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激活自动更新 (S7-300, S7-400, S7-1500)

激活自动更新

激活“自动更新”(Automatic updating) 复选框后，网站将会以“更新间隔”(Update interval) 
下设置的时间间隔自动更新。 不会更新“标识”网站。

激活自动更新的步骤如下：

1. 选择“属性 > 常规 > Web 服务器 > 自动更新”(Properties > General > Web server > Automatic 
updating) 下的复选框“激活自动更新”(Activate automatic update)。

2. 输入更新间隔。

说明

更新时间

设置的激活间隔是 短更新时间。 存在更大量的数据或多个 HTTP/HTTPS 连接时，将增

加更新时间。
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设置区域 Web 语言 (S7-300, S7-400, S7-1500)

设置区域 Web 语言      
要选择与语言无关的文本（将下载到 CPU）的区域语言，请按下列步骤操作：

1. 导航至巡视窗口中的“多语言”(Multilingual) 区域。

2. 在 Web 浏览器的第一列中激活所需的显示语言；可选语言的数量取决于 CPU。
3. 将所需项目语言指定为显示屏/Web 服务器的语言。

必须激活分配的项目语言，且相应文本（翻译）必须位于项目中。可以在项目导航的“语言
和资源”(Languages & Resources) 下找到项目语言选择内容。
通过这些分配，例如，在装载 CPU 时，将以所选语言（带有语言和国家/地区代码）下载 CPU 
中不可用的显示文本。

说明

如果激活 Web 服务器却不分配语言，消息和诊断信息将显示为十六进制代码。

用户管理 (S7-300, S7-400, S7-1500)

用户管理     
用户管理提供下列选项：

• 创建用户

• 设置执行权限

• 分配密码
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通过该分配，用户只有权访问分配了执行权限的选项。

• 如果组态了某用户，则该用户在使用密码登录后，可以根据其访问权限访问 Web 页面。

• 根据所使用的 CPU 和固件，可分配不同的用户权限。 但不能选择 CPU 不支持的权限。

• 用户列表中会默认创建一个名为“Everybody”的用户，具有 少的访问权限： 对简介页面

和起始页面具有读访问权限。 用户“Everybody”访问页面时，无需输入密码。 
• 作为未登录用户，默认情况下将始终作为“Everybody”用户访问 Web 服务器。 此时，与

是否组态有其他用户无关。 
但是，可以在 STEP 7 中为用户“Everybody”分配所有的访问权限。 由于“Everybody”用户

在 STEP 7 中定义时未分配密码，需密切注意为该用户分配的访问权限。 若进行独立授权

（例如提供更改操作模式的选项）可能会造成安全风险。 
有关安全相关的授权分配，我们建议： 组态用户时始终分配密码！

密码分配建议

• 请在组态期间为用户分配安全密码。

每个安全密码只能用于一个应用程序，且密码长度大于 8 个字符，包含大小写字母和特

殊字符与数字 (?!+%$1234...)。 
• 不要使用计算机键盘上常用的字符序列或字典里的词。

• 定期更换密码。 如果可能，为至少一个用户分配了密码时，立即选择“只允许使用 HTTPS 
进行访问”(Permit access only with HTTPS) 选项。 

服务器的安全性 (S7-300, S7-400, S7-1500)
必须已经为固件版本为 V2.0 或更高版本的 SIMATIC S7‑1500 CPU 生成 Web 服务器证书并且

已经分配至 CPU，才能使用 HTTPS 传输协议。 
Web 服务器证书还是进行 Web 服务器用户管理（密码保护）的前提条件。

要求

已打开 CPU 的属性（位于巡视窗口中）。

操作步骤

生成 Web 服务器证书的设置，位于 CPU 属性的“Web 服务器 > 安全”(Web server > Security) 
区域中。
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可在该区域中生成证书，也可以从中选择证书。是否在全局安全设置中使用证书管理器会对

应不同的操作。

有关证书管理器的其它信息以及相关步骤，请参见“另请参见”部分。

根据 CPU 固件版本生成 Web 服务器证书

对于固件版本 V2.0 及以上版本的 SIMATIC S7-1500 CPU，需通过 STEP 7 手动创建该 CPU 的 
Web 服务器证书，并在 CPU 属性中将其分配给 Web 服务器。下载硬件配置时，也会将该证

书自动下载到 CPU。 
STEP 7 项目本身拥有一个根证书（CA，证书颁发机构），可使用该证书分配 Web 服务器证

书。为此，需要登录全局安全设置中的证书管理器。

例外： 
如果要将固件版本低于 V2.0 的 S7‑1500 CPU 或 ET 200SP 的固件升级为固件版本 V2.0 或更

高版本，CPU 将自动生成一个有效的服务器证书并会使用该证书。在新版本的 CPU 替换固

件版本低于 V2.0 的 CPU 时，同样如此。

在这种情况下，不会使用 STEP 7 的 Web 服务器证书。

有关 Web 服务器中使用监控表的提示信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

在 Web 服务器中使用监控表

在 Web 服务器中，也可显示所组态的监控表。 
为此，需在 STEP 7 的 CPU 参数区“Web 服务器 > 监控表”(Web server > Watch tables) 中选择

所需的监控表，并设置相应的访问权限：

• 读访问

• 读/写访问

要对 CPU 中的值进行读写访问，则需在 STEP 7 中组态具有相应访问权限的用户。 
要写入数据，需在 Web 浏览器中激活“建议”(Referrer) 传输（所有常用浏览器的默认设置）。

提示信息

在 Web 服务器中使用监控表时，这些监控表必须保持一致；即，之后不得对监控表后中所

引用的变量（如 DB 元素）进行修订。
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在创建和下载监控表后，如果对监控表中所引用的变量进行更改，为避免发生不一致错误需

执行以下操作步骤：

1. 编译用户程序（“编译 > 软件”(Compile > Software)）。

2. 打开 Web 服务器使用的所有监控表，然后再次关闭。 
该步骤用于更新监控表中对所用变量的引用。 

3. 编译硬件配置（“编译 > 硬件...”(Compile > Hardware …)） 
该步骤用于更新包含所用监控表的 Web 服务器组态。

4. 下载更改（“下载 > 硬件和软件”(Download > Hardware and software)）。

消息的显示类别 (S7-300, S7-400, S7-1500)

消息的显示类别   
消息的所有显示类别均在基本组态中激活。 在“消息”网站上操作时将显示所选显示类别

的消息。 未选择显示类别的消息将显示为十六进制代码，不显示为纯文本。

如何组态显示类别：

• 巡视窗口中的“报告系统错误”在“属性 > 常规 > 系统诊断”(Properties > General > 
System diagnostics) 下

• 对于模块相关的消息，在消息编辑器中

说明

降低存储器要求

可以通过仅选择将要使用的消息显示类别来降低 Web 服务器组态的存储器要求。

创建并加载用户页面 (S7-300, S7-400, S7-1500)

用户页面须知 (S7-300, S7-400, S7-1500)

原理       
通过用户页面或用户自定义 Web 页面这一理念，可以使用 Web 浏览器访问自由设计的 CPU 
Web 页面。CPU 的 Web 服务器可提供该功能。

无需任何特殊工具即可实现用户自定义 Web 页面的设计并实现其功能。可以在布局中使用 
CSS 来调整页面，使用 JavaScript 提供动态内容或使用任何框架制作 Web 页面。Web 服务

器处理的所有文件也被称为“Web 应用程序”。
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Web 应用程序和用户程序

若在用户自定义的 Web 页面中使用 HTML 代码（AWP 命令），还可以通过 Web 浏览器向 CPU 
的用户程序传送数据以进行进一步处理，并可以在 Web 浏览器中显示 CPU 操作数区域的数据。

可以使用脚本指令（如 Javascript）来优化 Web 页面，如动态更改内容或验证用户条目。

为了在用户程序和 Web 服务器之间进行同步和初始化，必须在用户程序中调用 WWW (SFC 
99) 指令。

• 如果 Web 应用程序和用户程序之间无需交互，例如 Web 页面仅提供静态信息，则只需

初始化用户程序。

• 如果 PLC 变量和 Web 应用程序中的变量要进行简单的数据交换（如显示 PLC 变量的内容

或在 PLC 变量中写入值），则必须遵守读/写变量的语法。例如，此时在启动 OB 中只需

初始化用户程序。 
• 如果 Web 应用程序和用户程序之间需要进一步的交互，则除了同步 Web 服务器和用户

程序，还必须处理 Web Control DB 的状态和控制信息。例如，这适用于通过 Web 浏览器

传送用户条目到 Web 服务器以供 CPU 评估。与简单的数据交换不同，用户程序将直接影

响将所请求 Web 页面转送回 Web 浏览器的时间。这种情况下，必须了解手册片段概念

以及 Web Control DB 结构。
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通过 TIA Portal 实现 HTML 源代码集成

在 TIA Portal 中集成 HTML 源代码的参数位于具有 Web 服务器的相应 CPU 的属性中：

参数 含义

HTML 目录 Web 应用程序的 HTML 源代码目录可直接输入路径，或通过输入域旁的按钮导航到目录。 
该操作有利于使用相对路径集成 Web 页面。为此，需要在 STEP 7 项目目录中，插入一个目

录用于存储 Web 应用程序的 HTML 源代码。例如，新目录“Wegpages”。之后，即可指定将

作为 HTML 目录的相对路径名称；在此示例中，为“.\Webpages”。 
使用相对路径的优点： 
• 用户自定义的 Web 页面与 STEP 7 项目一同归档。 
• 通过菜单命令“项目 > 另存为...”(Project > Save as...)，将该 Web 页面复制到新路径中。 
• 当使用 Windows Explorer 将该项目复制到其它路径中时，在生成新的 Web DB 时无需调

整该 HTML 的目录路径。 
• 在一个项目中使用相同 HTML 页面的多个控制系统，其 HTML 目录的路径也相同。

HTML 起始页

面

HTML 起始页面的路径。可直接输入路径，或通过输入域旁的按钮导航到 HTML 页面。起始 
HTML 页面即启动 Web 应用程序时打开的 HTML 页面。

应用程序名称 应用程序名称可以选择。该名称可用于对 Web 页面进一步进行细分或分组。如果应用程序名

称已经存在，则采用以下格式显示 URL：“http://a.b.c.d/awp/<Application name>/<Page 
name>.html”

初始化   
用户自定义的 Web 页面“打包”在数据块中，以供 CPU 处理。必须在组态过程中通过源数据

（HTML 文件、图像、JavaScript 文件等）生成相应数据块，用于将 Web 应用程序下载到 
CPU。Web Control DB 有着特殊作用（默认为：DB 333）。它包含状态和控制信息，并通过

编码 Web 页面链接至其它数据块。包含编码 Web 页面的数据块被称为“片段 DB”。
将数据块下载到 CPU 时，CPU 并不“知道”在其中编写了用户自定义的 Web 页面。例如，在

启动 DB 中调用“WWW”(SFC 99) 指令将通知 CPU 使用哪一个 DB 作为 Web Control DB。初始

化后，可通过 Web 浏览器访问用户自定义的 Web 页面。

同步   
如果用户程序要与用户自定义的 Web 页面交换数据，则必须在循环程序部分中使用 WWW 
(SFC 99) 指令。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1583



以下举例说明了用户程序与 Web 页面之间的相互作用：

• 检查接收到的数据

• 为发出请求的 Web 浏览器组装并返回数据

在这种情况下，必须能够评估状态信息，并向 Web 服务器发送控制信息以发布请求的 Web 
页面等。

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)
S7-1500 Web 服务器 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/59193560)

步骤概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)

基础

在本章中，逐步说明基础步骤以在操作阶段创建、装载和使用用户自定义网站。

下图显示了创建和显示用户自定义网站的步骤：
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① （需要时使用适当的工具，动态页面使用 AWP 命令）对 Web 应用程序进行编程。

② Web 应用程序包括各源文件，如 *.html、*.gif、*.js ...
③ 使用 STEP 7：

• 通过源文件生成数据块（Web 控制的 DB 和片段 DB）。DB 包含元信息以及包括

图像和动态、静态部分的完整 Web 应用程序。DB 存储在项目导航的“系统块”

下。

• 打开用户程序中的“WWW”(SFC 99) 指令。该指令为 Web 应用程序初始化 CPU 的 
Web 服务器。

• 必要的话，编写 Web 服务器和用户程序之间的交互程序

④ 将模块装载到 CPU。
⑤ 在浏览器中打开网站。通过输入 CPU 的 IP 地址可以打开 CPU 的网站。

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)

创建 Web 页面 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可使用各公司的 Web 设计工具来创建用户自定义 Web 页面。 一般而言，应依据 W3C（万

维网联盟）约定编写 Web 页面程序和设计页面。 在 CPU 的 Web 服务器中，未进行符合 W3C 
条件的检查。
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规则   
• 该工具必须能直接编辑 HTML 代码，从而可以将 AWP 命令插入到 HTML 页面。

在 CPU 中，只有 AWP 命令被解析并可以使用 CPU 用户程序/过程映像的值替换。

• 包含 AWP 命令的文件必须使用 UTF-8 编码。因此，在 HTML 页面的元数据中，应将属性

字符集设置为 UTF-8 并保存 UTF-8 编码的文件。

• 包含 AWP 命令的文件中不能包含以下序列： ]]
• 包含 AWP 命令的文件中不能包含“Tag read ranges”以外的以下序列 (:=<Tag name>:): :=

提示： 将禁止序列的第一个字符替换为其字符编码，例如，将冒号替换为 &#58;。
以下是一个小的定制 Web 页面示例，用户从中可清晰了解其基本设计。

要求

• CPU 必须具有一个 Web 服务器，且必须激活 CPU 的 Web 服务器。

• 要以用户身份能对 PLC 变量进行写访问，您必须以“admin”身份登录。

• 对于下文的示例，必须定义要在 Web 页面上显示的 PLC 变量。 这一点将在这里通过首次

使用的选项卡“Tank_below_max”进行说明。

创建用户自定义的 Web 页面

示例 Web 页面的下列代码从过程映像读取值并显示在表格中。
<!DOCTYPE HTML PUBLIC "-//W3C//DTD HTML 4.01//EN" "http://
www.w3.org/TR/html4/strict.dtd">
<html>
  <head>
   <meta http-equiv="Content-Type" content="text/html; 
charset=utf-8">
   <title>Mix</title>
  </head>
   <body>
    <h1>Mix</h1>
    <h2> Actual State </h2>
    <table border="1">
     <tr>
      <th>Variable</th>
      <th>State</th>
     </tr>
     <tr>
      <td>Tank below max</td>
      <td>:="Tank_below_max":</td>
     </tr>
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     <tr>
      <td>Tank above min</td>
      <td>:="Tank_above_min":</td>
     </tr>
    </table>
   </body>
</html>

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)

将用户页面作为起始页面及其大小建议 (S7-300, S7-400, S7-1500)

将用户页面定义为起始页面 (S7-300, S7-400, S7-1500)

将用户页面定义为起始页面

除了默认的简介页面之外，  还可将用户页面的起始页面定义为 Web 服务器的起始页面。

要求

• 在 STEP 7 中，已组态一个用户且权限至少为“...打开用户定义 Web 页面”(... open user-
defined web pages)。

• CPU 处于 RUN 模式。

操作步骤

要在 STEP 7 中将用户页面定义为 Web 服务器的起始页面，请按以下步骤操作：

1. 在设备组态中选择 CPU。
2. 打开 CPU 巡视窗口的“属性 > 常规 > Web 服务器”(Properties > General > Web server) 下的

设置。

3. 在“条目页面”(Entry page) 区域中 “选择条目页面”(Select entry page)下，选择条目“AWP1”。
在浏览器中输入 CPU IP 地址，会自动建立与用户页面的连接。

如果要再次访问该 CPU 的 Web 页面，则可输入 URL“http://a.b.c.d./Portal/Portal.mwsl?
PriNav=Start”或“https://a.b.c.d/Portal/Portal.mwsl?PriNav=Start”从用户页面链接到 Web 页
面中。此时，会显示信息，例如“a.b.c.d”，表示是所组态 CPU 的 IP 地址。

HTML 链接示例：
<a href="/Portal/Portal.mwsl?PriNav=Start">SIMATIC web 页面</a>
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说明

如果将用户页面定义为 Web 服务器的起始页面，则系统会禁止对该 CPU Web 页面的所有直

接访问。所保存的 CPU web 页面书签以及服务数据读取页面书签也都将禁用。

读取服务数据

如果将用户页面定义为 Web 服务器的起始页面，则系统将禁止对服务数据读取 Web 页面的

所有直接访问。

请求服务时，如果要继续通过 Web 服务器读取服务数据，则可将该服务数据页面直接链接

到用户页面中。

与 CPU 的 Web 页面类似，通过 URL “http://a.b.c.d/save_service_data”或“https://a.b.c.d/
save_service_data”链接到服务数据页面中。其中，“a.b.c.d”为所组态 CPU 的一个 IP 地址示

例。

HTML 链接示例：
<a href="/save_service_data"> 服务数据</a>

参考 
有关将用户页面设置为起始页面的更多信息，请参见“在线支持 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/67184104)”网页中的常见问题与解答，条目 
ID 67184104。

Web 页面尺寸的相关建议 (S7-300, S7-400, S7-1500)

Web 页面大小对所需内存和性能的影响

内容丰富的 HTML 页面，尤其是包含许多图片的页面，将占用大量的装载存储器空间。请注

意以下事项：

• 选择的 SIMATIC 存储卡的容量应足以提供充足的装载存储器空间。

• 将 HTML 页面的数据量限制为 1 MB。 
如果 HTML 页面的数据量超出 1 MB，则会导致性能下降，因为缓存中只能保存 1 MB 的
数据。

• 将 HTML 页面的文件大小限制为 512 kB。 
如果 HTML 页面的单个文件大小超出 512 kB，则将文件从 Web 服务器发送到浏览器时会

出错。 
将文件大小显示在 Web 应用程序所处目录的文件资源管理器中。如果需要并且可能，减小

文件大小。 
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控制 Web 页面的 AWP 命令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

在 Web 页面中使用 AWP 命令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
借助 AWP（Web 自动编程）命令，可声明用户页面（Web 应用程序，例如，某个简单的 
HTML 页面）和 CPU 数据之间的接口。

若要开发用户页面或 Web 应用程序，则仅需注意 Web 浏览器的限制条件即可。在某种 STEP 7 
编程语言中，可通过 CPU 中的用户程序控制 Web 浏览器中显示的 CPU 数据以及这些数据的

显示时间。 
通过为 HTML 页面添加注释的 AWP 命令，可声明在 Web 应用与用户程序间进行交互时所用

的数据。

AWP 命令可通过特定的语法格式以 HTML 注释形式，插入到 HTML 页面中。AWP 命令可实

现以下特性：

• 读取 PLC 变量

• 写入 PLC 变量

• 读取特殊变量

• 写入特殊变量

• 定义枚举类型

• 将变量分配给枚举类型

• 定义片段

• 导入片段

AWP 命令的语法     
始于“<!-- AWP_”且止于“ -->”的 AWP 命令。在 JavaScript 文件中，命令应包括在 
JavaScript 注释 ("/*...*/") 中。
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AWP 命令中 PLC 变量名的命名规则   
AWP 命令“AWP_In_Variable”和“AWP_Out_Variable”包含名称属性和可选的 use 属性。根据在

浏览器中写入或读取 PLC 变量来为 PLC 变量名分配这些属性。以下规则适用于处理 HTML 代
码中的 PLC 变量名：

• PLC 变量必须包含在引号 (" ... ") 中。

• AWP 命令中所用的 PLC 变量也必须使用单引号 ('" ... "') 括起，或包含在带有反斜杠的单

引号 ("\" ... \"") 中。

• 如果 PLC 变量名包含字符 \（反斜杠）或 *（星号），则必须使用转义字符串 \\ 将此字符

指定为 PLC 变量名的标准字符。请参见以下示例。

• 如果 AWP 命令中的 PLC 变量名也包含在单引号中且名称中有单引号 (')，则还必须使用转

义字符串 \' 将后一个单引号标记为正常字符。

• 如果在 AWP 命令中使用了绝对地址（输入、输出和位存储器），则应包含在单引号中。

PLC 变量 HTML 代码中的 PLC 变量

"Velocity" <!-- AWP_In_Variable Name='"Velocity"' -->
<!-- AWP_In_Variable Name="\"Velocity\"" -->

"abc\de" <!-- AWP_In_Variable Name='"abc\\de"' -->
"abc'de" <!-- AWP_In_Variable Name='"abc\'de"' -->
"abc'de" <!-- AWP_In_Variable Name="abcde" Use'"abc\'de"' -->
"DB name".tag <!-- AWP_In_Variable Name='"DB name".tag' -->
"Plc1".Data[1].typeDataStruc
t.value

<!-- AWP_In_Variable Name='"Plc1".Data[1].typeDataStruct.value' -->

- <!-- AWP_Out_Variable Name=’flag1’ Use='M0.0' -->

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)

读取变量 (S7-300, S7-400, S7-1500)
通过用户自定义的 Web 页面读取 PLC 变量。

必须由 PLC 变量名称指定 PLC 变量。

以下列所述语法在 HTML 文本的任意位置添加这些 OUT 变量（从控制器方面观察的输出方

向）。

语法       
:=<varname>:
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当 Web 服务器工作时，在任何情况下都会使用 PLC 变量的当前值替换这些引用。

<varname> 可以是一个简单的全局 PLC 变量，但也是一个到结构元素的完整变量路径。

PLC 变量名的命名规则 
• 如果在变量表中定义了 PLC 变量，则在 HTML 代码中将其包含在引号 (") 中。 对于数据

块变量，数据块名也包含在引号中。 如果在数据块的结构元素中使用了特殊字符，如句

点 (.) 或空格，则此部分也必须包含在引号中。

• 引号不用于输入、输出或位存储器的绝对地址。

PLC 变量 HTML 代码中的 PLC 变量

"DB_name".var_name :="DB_name".var_name:
"DB_name"."var.name" :="DB_name"."var.name":
"memory" :="memory":
- :=I0.0:

:=Q0.0:
:=MW100:
:=%MW100:

"My_Data_Block".flag1 <!-- AWP_Out_Variable Name='flag1' 
Use='"My_Data_Block".flag1' -->
...
:=flag1:

• 如果 PLC 变量名称中包含字符 : （冒号）或\（反斜杠），则必须使用转义字符串 \:  或 \\ 将
该字符指定为 PLC 变量名称的标准字符。

 PLC 变量 HTML 代码中的 PLC 变量

"abc:de" :="abc\:de":
"abc\de" :="abc\\de":

• 特殊字符“<, &, >”
如果在变量名中包含这些字符（如 "a<b"），则将发生显示问题。 
避免在 HTML 页面中使用 :="a<b":  等表达式。 
为避免发生显示问题，请根据下面描述的模式使用具有用户表达式的 AWP 等命令。 如在 
HTML 页面中一样，use 属性定义具有问题字符的 PLC 变量，而 name 属性则定义没有问

题字符的名称。 

 PLC 变量 HTML 代码中的 PLC 变量

"a<b" <!-- AWP_Out_Variable Name='simplename' 
Use='"a<b"' -->
...
:=simplename:
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参见

更多信息和应用示例 (页 1617)

字符串型与字符型 PLC 变量的特性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

读取字符串和字符类型的变量

说明中将使用以下这些类型的引号：单引号 (')、双引号 (")。
固件 V1.6 及以上版本的 CPU 中，可通过“读取 PLC 变量”(Read PLC tags) 功能，将括在单

引号中的字符串变量或字符类型变量输出到浏览器中。

例如：

• "Varname".MyString = ABC 字符串变量

• 使用函数 :="Varname".MyString: 读取 HTML 格式的变量

• Web 服务器将字符串 'ABC' 输出到浏览器

在表达式中使用字符串或字符变量 
在 HTML 页面上，使用引号括起将读取变量的字符串的表达式。

可能使用的 HTML 代码：
<input type="text" name="appfield" value="myvalue">
如果从该表达式中的 PLC 变量读取“value”属性的显示值，HTML 代码将如下所示：
<input type="text" name="appfield" value=":="Varname".MyString:">
Web 服务器通过读取 PLC 变量来输出值“ABC”。在 HTML 中，然后如下显示代码：
<input type="text" name="appfield" value=" 'ABC' ">
如果在 HTML 代码中使用单引号代替双引号括起相应属性，则 Web 服务器将两个单引号括

起的变量内容传递给浏览器中。因此，浏览器不会输出该字符串或字符变量的内容。这是因

为，两个连续的单引号都来自一个关闭的序列。要读取的值位于这些序列之间，浏览器不会

输出。

此时，尤其需要注意，双引号内的字符串与单引号内的字符串不同，虽然看上去非常相似。

说明

在升级到固件更新 V1.6 及以上版本时，代码不会自动调整。

如果使用单引号括起“读取 PLC 变量”功能的属性，则需要调整 HTML 代码。
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' ' ' '

' '

'' ''

写入变量 (S7-300, S7-400, S7-1500)
定制 Web 页面可以向 CPU 写入数据。 
这需要使用可识别待写入的 PLC 变量的 AWP 命令。

同时必须由 PLC 变量名称指定 PLC 变量。

IN 变量（从控制器方面观察的输入方向）位于浏览器页面中。 例如，可以通过表格实现。

可以通过浏览器在 HTTP 头（由 cookie 或 POST 方法）或 URL（GET 方法）中设置变量，然

后由 Web 服务器写入相应 PLC 变量。

语法

要将 IN 变量写入 CPU，必须首先通过一个明确的 AWP 指令来定义变量：
<!-- AWP_In_Variable Name='"<Varname1>"' Name='"<Varname2>"' 
Name='"<Varname3>"' -->
可以在指令中定义多个变量，如上例所示。

在用于 Web 应用程序的变量名与 PLC 变量名不同时，“Use”参数可用于为 PLC 变量分配名称。
<!-- AWP_In_Variable Name=’<Varname_Webapp>’ Use=’<PLC_Varname>’

示例

在处理表格时必须使用“AWP_In_Variable”AWP 命令。
<form method="post" action="/awp/appl/x.html">
 <p>
  <input name='"var1"' type="text">
  <input value="set" name='"Button1"' type="submit">
 </p>
</form>
在上文定义的表格中，变量“var1”和“Button1”通过“post”传送到 Web 服务器。 用户将“var1”
变量置于表格域中。 “Button1”变量具有固定值“set”。 要将“var1”和“Button1”变量写入 CPU，
必须在同一片段中记录下列指令。
<!-- AWP_In_Variable Name='"var1"' Name='"Button1"' -->
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由于全局变量包括在引号中，所以 AWP 命令中的名称必须包括在撇号或带反斜杠的引号中 
(\")。
<!-- AWP_In_Variable Name=’"Info".par1’ -->

在操作期间进行写访问的条件 
为使用户能够从用户定义的 Web 页面写入 PLC 变量，必须满足下列要求。

• 已设置用户并已登录。

此规则适用于对 CPU 上 Web 页面的所有写访问。 

参见

用户管理 (页 1578)
更多信息和应用示例 (页 1617)

特殊变量 (S7-300, S7-400, S7-1500)
特殊变量主要是在 World Wide Web Consortium (W3C)  定义中设置的 HTTP 变量。 特殊变

量也用于 cookie 和服务器变量。

读写特殊变量的 AWP 命令与用于读写正常变量的 AWP 命令的唯一区别是，前者具有更多参

数。

读取特殊变量     
Web 服务器可以读取 PLC 变量并将这些变量传送给 HTTP 响应头中的特殊变量。 例如，可

以使用特殊变量 HEADER:Location 读取 URL 以转至其它 Web 页面并传送至特殊变量 
HEADER:Location。 
可以读取下列特殊变量：

名称 说明

COOKIE_VALUE:name 名为“name”的 cookie 值
COOKIE_EXPIRES:name 名为“name”的 cookie 执行时间（以秒为单

位，且必须提前设置）。

HEADER:Status HTTP 状态代码（如果未设置其它值，将返回

状态代码 302）。

HEADER:Location 转至其它页面的路径。 必须设置状态代码 
302。
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名称 说明

HEADER:Retry-After 预期服务不可用的时间。 必须设置状态代码 
503。

HEADER: … 所有其它头变量也可以使用这种方式传送。

使用 AWP 命令“AWP_Out_Variable”指定通过 HTTP 头传送至 Web 浏览器的 PLC 变量。

基本结构：

 
<!-- AWP_Out_Variable Name="<Typ>:<Name>" [Use="<Varname>"] -->

参数说明

• Name：特殊变量的类型和名称

• Use （可选参数）： 特殊变量名与 PLC 变量名不同时，可使用参数“Use”来分配 PLC 变量。

示例：

 
<!-- AWP_Out_Variable Name="COOKIE_VALUE:siemens" Use='"info".language' -->

写入特殊变量

原则上，所有通过 Web 浏览器写入 HTTP 头的 HTTP 变量均可通过 CPU 用户程序进行评估。 
变量类型示例：

名称 说明

HEADER:Accept-Language 可接受或首选的语言

HEADER:Authorization 请求资源授权的证明

HEADER:Host 请求资源的主机和端口

HEADER:User-Agent 有关浏览器的信息

HEADER: … 所有其它头变量也可以使用这种方式传送

   
SERVER:current_user_id 显示用户是否已登录（current_user_id=0： 

无用户登录）

SERVER:current_user_name 已登录用户的用户名

SERVER:GET 请求的方法为 GET
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名称 说明

SERVER:POST 请求的方法为 POST
   
COOKIE_VALUE:name 名为“name”的 cookie 值

AWP 命令“AWP_In_Variable”用于定义使用 CPU 用户程序评估的特殊变量。 
基本结构：

 
<!-- AWP_In_Variable Name="<Typ>:<Name>" [Use="<Varname>"] -->
 

参数说明：

Name：特殊变量的类型和名称

Use （可选参数）： 特殊变量名与 PLC 变量名不同时，可使用参数 Use  来分配 PLC 变量。

示例：

 
<!-- AWP_In_Variable Name="COOKIE_VALUE:siemens" Use='"info".language' -->
 

HTTP 头中的变量名被 Use  指定的 PLC 变量名替换。 将 cookie 写入 PLC 变量 
"info".language 。 

 
<!-- AWP_In_Variable Name='COOKIE_VALUE:siemens' Use='"info".language' -->
 

HTTP 头中的变量名被 Use 指定的 PLC 变量名替换。 将 cookie 写入 PLC 变量 "info".language 。

 
<!-- AWP_In_Variable Name='"COOKIE_VALUE:siemens"' -->
 

HTTP 头变量写入同名的 PLC 变量中。

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)
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枚举类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)

枚举类型（枚举） 
借助枚举，PLC 程序的数字值可以转换为文本，反之亦然。 数字值还可分配给多种语言。

创建枚举 
使用以下语法在 HTML 文件开头输入 AWP 命令：
<!-- AWP_Enum_Def Name="<枚举类型的名称>" Values='0:"<Text_1>", 
1:"<Text_2>", ... , x:"<Text_x>"' -->
例如，要在 HTML 目录的“de”文件夹中将德语值保存为 HTML 文件：

 
<!-- AWP_Enum_Def Name="Enum1" Values='0:"an", 1:"aus", 2:"Störung"' -->
 

例如，要在 HTML 目录的“en”文件夹中将英语值保存为 HTML 文件：

 
<!-- AWP_Enum_Def Name="Enum1" Values='0:"on", 1:"off", 2:"error"' -->
 

分配枚举 
使用特殊 AWP 命令将用户程序中的变量分配给各枚举文本：

 
<!-- AWP_Enum_Ref Name="<VarName>" Enum="<EnumTypeName>" -->
 

这里 <VarName>  是来自用户程序的符号名称，且 <EnumTypeName> 是之前确定的枚举类

型名称。

说明

在 PLC 变量引用枚举文本的每个片段中，必须使用相应的 AWP 命令为 PLC 变量分配枚举类

型名。

确保枚举分配和枚举使用之间没有用于导入片段的 AWP 命令，这是因为这种导入会导致枚

举分配与枚举使用位于不同的片段。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1597



示例

使用值“0”和“1”定义枚举类型“state”。 “0”对应于“off”，“1”对应于“on”：

 
<!-- AWP_Enum_Def Name="state" Values='0:"off", 1:"on"' -->
 

下列代码包含在要输出的 Web 页面的 HTML 代码中：

 
<!-- AWP_Enum_Ref Name="operating state" Enum="state" -->
:=operating state:
 

根据“操作状态”变量的值，显示结果不再是“0”或“1”，而是“off”或“on”。

参见

片段定义 (页 1602)

简化枚举类型的使用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在固件版本 V4 及更高版本的 S7-1200 CPU 上，可以直接在 AWP 命令中使用枚举值读取和

写入 PLC 变量。 
可以按照上一部分中介绍的内容创建枚举类型，然后通过用户程序读写命令使用这些枚举

值。   

创建枚举
<!-- AWP_Enum_Def Name="<Name des Enum Typs>" 
Values='0:"<Text_1>", 1:"<Text_2>", ... , x:"<Text_x>"' --> 

在用户程序读写命令中使用枚举值
<!-- AWP_In_Variable Name='<Varname>' Enum="<EnumType>" -->
<!-- AWP_Out_Variable Name='<Varname>' Enum="<EnumType>" -->

读取 PLC 变量的示例
<!-- AWP_Enum_Def Name='AlarmEnum' Values='0:"No alarms", 1:"Tank 
is full", 2:"Tank is empty"' --><!-- AWP_Out_Variable 
Name='"Alarm"' Enum="AlarmEnum" -->...<p>The current value of 
"Alarm" is :="Alarm":</p>
如果 CPU 中“报警”的值为 2，那么将在 HTML 页面中显示以下文本信息：
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由于枚举定义将字符串 "Tank is empty" 分配给数值 2，因此将显示 'The current value of 
"Alarm" is Tank is empty' 。

写入 PLC 变量的示例
<!-- AWP_Enum_Def Name='AlarmEnum' Values='0:"No alarms", 1:"Tank 
is full", 2:"Tank is empty"' --><!-- AWP_In_Variable 
Name='"Alarm"' Enum='AlarmEnum' -->...
<form method="POST">
<p><input type="hidden" name='"Alarm"' value="Tank is full" /></p>
<p><input type="submit" value='Set Tank is full' /></p>
</form>
由于枚举定义将字符串 "Tank is full" 分配到数值“1”，因此值“1”将写入 PLC 变量 "Alarm" 中。 

使用数组 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以使用 Web 服务器上的用户程序命令 AWP_Start_Array  和 AWP_End_Array 访问数组中的

所有值。 
只支持一维数组。 
不支持 [x][y] 形式的多维数组。      

语法
<!-- AWP_Start_Array Name='"<DB name>".<array name>' -->
...数组内容，使用的关键字：ArrayIndex 和 value..
<!-- AWP_End_Array -->

参数

<名称> 定义待访问其元素的数组的名称。 
需要使用 DB 名称和与 STEP 7 中所定义的数据块结构相对应的数组名称。

名称必须使用单或双引号括起。DB 名称使用双引号括起。

<数组下标> 数组元素的下标

<值> 数组元素的值

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1599



示例

在此示例中，将读取 CPU“DB_Name”数据块中“MyArray”结构内的所有元素，并在用户自定

义的网页上显示该变量的索引和值。 

<!-- AWP_Start_Array Name='"DB_Name".MyArray' -->
索引：:=ArrayIndex: 值：:=value:
<!-- AWP_End_Array -->
上述代码将生产以下内容：

索引：1 值：42
索引：2 值：43
索引：3 值：44

对于 S7-1500，代表数据类型为 BOOL 的数组

输出数据类型为 BOOL 的数组时，通常会填满后面 8 位。这一特性仅适用于 BOOL 型数组。

示例：
"DB_1".bitArray 是一个 BOOL 型数组，包含 5 个元素。  
<!-- AWP_Start_Array Name='"DB_1".bitArray' -->
:=ArrayIndex: -> :=value:
<!-- AWP_End_Array --> 
输出： 
0 -> "DB_1".bitArray[0] 的值

1 -> "DB_1".bitArray[1] 的值

2 -> "DB_1".bitArray[2] 的值

3 -> "DB_1".bitArray[3] 的值

4 -> "DB_1".bitArray[4] 的值

5 > 0
6 > 0
7 > 0 
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参见

更多信息和应用示例 (页 1617)

使用结构 (S7-300, S7-400, S7-1500)
要访问 STRUCT 数据类型的 PLC 变量的值，可通过 Web 服务器上的用户程序命令进行访问。

语法
<!-- AWP_Start_Struct Name='"<DB name>".<struct name>' -->
... 结构的内容 ...
<!-- AWP_End_Struct -->

参数

<名称> 定义待访问其元素的结构名称。 
需要使用 DB 名称和与 STEP 7 中所定义的数据块结构相对应的结构名称。

名称必须使用单或双引号括起。 DB 名称使用双引号括起。

示例

在此示例中，将读取 CPU“DB_Name”数据块中“MyStruct”结构中的元素，并在用户自定义的 
Web 页面上显示该变量的值。 

<!-- AWP_Start_Struct Name='"DB_Name".MyStruct' -->
:=A:
:=B:
:=C:
<!-- AWP_End_Struct -->
上述代码对应于以下命令： 
:="DB_Name".MyStruct.A:
:="DB_Name".MyStruct.B:
:="DB_Name".MyStruct.C:
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数组和结构的规则 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以嵌套数组和结构。         

规则

AWP_Start_Array 和 AWP_End_Array 命令必须成对使用。 但不能重叠。

允许的结构： 
AWP_Start_Array
AWP_Start_Struct
AWP_End_Struct
AWP_End_Array
不允许的结构（重叠）： 
AWP_Start_Array
AWP_Start_Struct
AWP_End_Array
AWP_End_Struct

片段定义 (S7-300, S7-400, S7-1500)

片段       
片段是由 CPU 单独处理的 Web 页面的“逻辑部分”。

片段通常是完整的页面，但也可以是文件等元素（如图像）或完整的文档。

定义片段

 
<!-- AWP_Start_Fragment Name="<Name>" [Type="<Type>"] [ID="<Id>"] 
[Mode=<Mode>]-->
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通过此命令指定片段的开头。 片段延伸至下一片段开头或文件结尾。

• <Name> 指示片段名称。

名称必须以字母 [a-zA-Z] 或下划线 ( _ ) 开始。 在第一个字符后可以跟随字母、下划线或

数字 [0-9]。
• <Type> 指示片段类型。

– "“manual”用户程序收到有关请求片段的通知，可由用户程序更改返回的 Web 页面。

– "“automatic” 将自动处理页面（默认）。

• <id> 可以为片段预定义数字 ID。 如果未分配 ID，将自动为片段分配一个 ID。对于手册

页面 (<Type>=manual) ，可以使用该 ID 访问 CPU 用户程序中的片段。

说明

保持 ID 值较小，这是因为高 ID 会影响 Web Control DB 的大小。

• <Mode> 片段支持 visible 和 hidden 模式。

– "visible” 该片段是网页的一部分。 可以预设这种模式，也可以将其忽略。

– "hidden” 该片段不是网页的一部分。 但是，该片段将保存在 Web DB 中，用户程序将

其插入到一个所请求的网页中。 可以通过交换片段 ID（Web-Control-
DB.fragment_index 变量），在所请求的 Web 页面中插入一个“隐藏的”片段。

通过“AWP_Start_Fragment”命令将整个输入文档划分为片段。 "因此不需要

“AWP_End_Fragment”命令。

如果未使用开始片段命令，则文件将映射为一个片段；片段名来源于文件名。 如果文件被

划分为多个片段（通过“AWP_Start_Fragment”），则文件必须从“AWP_Start_Fragment”命令

开始。

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)
枚举类型 (页 1597)
导入片段 (页 1603)

导入片段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以在 HTML 页面中声明片段并将此片段导入到其它 Web 页面。

示例

公司徽标将显示在 Web 应用程序的所有 Web 页面中。
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仅提供了一个显示公司徽标的片段的 HTML 代码实例。 可以根据需要将片段多次导入多个 
HTML 文件。

语法

 
<!-- AWP_Import_Fragment Name = "<name>"-->
 

• <name> 为要导入的片段名。

示例

Web 页面中用于声明片段的 HTML 代码：

 
<!-- AWP_Start_Fragment Name = "My_Company_Logo" -->
<p><img src = "compay_logo.jpg"></p>

示例

另一 Web 页面中用于导入已声明片段的 HTML 代码：

 
<!-- AWP_Import_Fragment Name = "My_Company_Logo" -->
 

参见

片段定义 (页 1602)

创建并装载数据块 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• 已创建了 Web 应用程序 (*.html，*.js，*.png ...) 所需的所有源文件。

• 这些源文件位于 1 个文件夹中，而且该文件夹中只包含 Web 应用程序所需的源文件。其

它文件不能位于该文件夹中。
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操作步骤

要通过源文件为 STEP 7 中的用户自定义 Web 页面生成数据块，请按以下步骤操作：

1. 例如，在设备配置中选择 CPU。
2. 在巡视窗口的“属性 > 常规 > Web 服务器”(Properties > General > Web server) 下选择用户自

定义 Web 页面属性。

3. 选择 Web 应用程序源文件所在的文件夹作为“HTML 来源”。

4. 输入在启动 Web 应用程序时将要打开的 HTMP 页面作为起始 HTML 页面。

5. 必要时，输入应用程序名。

6. 必要时，可以扩展文件扩展名范围作为“具有动态内容的文件”。仅输入也包含 AWP 命令的
文件扩展名。

7. 如果尚未在用户程序中使用 Web Control DB 编号和片段 DB 起始编号，则可以保留这两个数字。

8. 单击“创建”(Create) 按钮通过源文件创建 DB。
生成的数据块被保存到项目导航的“系统块”文件夹（“Web 服务器”子文件夹）中。

9. 在 CPU 中，选择要装载的网络视图，然后在“在线”(Online) 菜单中选择“装载到设备”(Load 
in device) 命令以下载块。在下载前已隐式启动了块编译。
如果在该过程中报错，则必须修复这些错误后才能下载组态。

有关生成 Web 数据块的提示信息

时单击“Web 服务器 > 用户自定义页面”(Web server > User-defined pages) 区域中的“生成

块”(Generate blocks) 按钮，STEP 7 将检查是否可生成相应的 Web 数据块。

生成 Web 数据块失败的原因有：

• 文件名和变量名的长度过长

如果复杂的 Web 应用程序中包含大量文件和目录，则生成 Web 数据块时可能失败。此时，

生成操作将终止并显示消息“文本列表溢出...”(Text list overflow...)。这是因为管理信息

的系统内部大小限值保存在 Web 数据块中。 
解决方法：使用较短的文件名和变量名。 

• 包含有动态内容的文件（包含 AWP 命令的文件）过大

如果包含有动态内容的文件（如，*.htm、*.html）过大（S7-1500 CPU ，超过 64 kB），

将显示以下消息“WebInt：无法读取 Web 应用程序的文件...”(WebInt: Unable to read files 
for web application ...)，同时还将显示有关文件的大小和导致该错误的文件路径等信息。 
解决方法：使用以下 AWP 命令，对文件进行拆分： 
<!-- AWP_Start_Fragment Name='<Fragmentname>' -->
该命令将文件内部拆分为 CPU 可单独处理的多个段。
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参见

片段定义 (页 1602)
导入片段 (页 1603)

PLC 程序结构 (S7-300, S7-400, S7-1500)
用户程序必须调用“ WWW”指令以使 Web 应用程序（如用户自定义 Web 页面）可供标准 Web 
页面上的 CPU 使用，并允许在该位置进行调用。   
由源文件生成的 Web Control DB 是“WWW”指令的输入参数 (CTRL_DB)。 Web Control DB 引
用在片段 DB 中编码的用户自定义 Web 页面的内容，随后接收状态和控制信息。

在启动程序中调用指令“WWW”
如果不希望用户程序影响请求的 Web 页面，则仅在启动 DB 中调用“WWW”指令一次即可。该

指令用于初始化 Web 服务器和 CPU 之间的通信。

在循环程序中调用“WWW”指令

还可以在循环处理的 OB（如 OB 1）中调用“WWW”指令。 这样能够处理来自用户程序中 Web 
服务器的请求。 为此必须使用手动片段。

在这种情况下，必须评估来自 Web Control DB 的信息以识别请求的 Web 页面或请求的片段。 
另一方面，还必须设置用户程序中的某位，以在处理 Web 页面请求后明确发布 Web 服务器

返回的 Web 页面。

下列章节说明了 Web Control DB 的结构。

Web Control DB (S7-300, S7-400, S7-1500)
Web Control 
DB（默认为 DB 333）通过 STEP 7 创建，包含用户页面结构、通信状态以及可能发生的任何

错误的信息。

除了 Web Control DB 外，还创建了其它片段 DB。 这些片段 DB（可以只有一个片段 DB）在 
Web Control DB 中进行了引用。 片段 DB 包含 Web 页面和片段中编码的介质数据，例如图像。 
用户程序无法更改片段 DB 的内容。 仅针对数据管理自动创建了片段 DB。
可通过符号访问 Web Control DB 的状态和控制变量。

下面列出了进行状态评估和控制交互所需的 Web Control DB 的变量。
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Web Control DB 提供了两类信息：

• 全局状态信息： 不一定是具体 Web 页面的请求。

• 请求状态和控制信息： 有关未决请求的信息。

全局状态信息 

"WEB-Control_DB".commandstate.init 激活和初始化 Web 应用程序。

"WEB-
Control_DB".commandstate.deactivate

取消激活 Web 应用程序。

"WEB-
Control_DB".commandstate.inititializing

初始化 Web 应用程序（读取 Web Control DB 
等）。

"WEB-Control_DB".commandstate.error 无法初始化 Web 应用程序。 原因编码在 in 
"WEB-
Control_DB".commandstate.last_error  中。

"WEB-
Control_DB".commandstate.deactivating

关闭 Web 应用程序。

"WEB-Control_DB".commandstate.initialized 已初始化 Web 应用程序且准备就绪。

"WEB-Control_DB".commandstate.last_error 请参见下一张表以了解可能出现的错误的值

表。

Last_error 说明

1 片段 DB 不一致（不适合 Web Control DB）。

2 已存在使用该名称的 Web 应用程序。

3 在 Web 服务器中初始化时出现存储器错误。

4 Web Control DB 中数据不一致。

5 片段 DB 不可用（未装载）。

6 片段 DB 没有 AWP ID。
7 枚举片段（包含枚举类型的文本和信息）不可用。

8 目前不允许 Web Control DB 中通过命令标记请求的动作。

9 未初始化 Web 应用程序（如果在禁止后未重新初始化）。

10 Web 服务器被禁用。

... 如果成功初始化 Web 应用程序，则复位 Last_error。
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请求状态信息

请求状态信息必须是四种可能的请求之一，x = [1 到 4]。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].idle 无需执行任何操作。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].waiting 用户程序必须对来自手动片段的请求有所响

应，且会启动 Web 服务器中的进一步处理。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].sending Web 服务器正忙于处理请求/片段。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].aborting TCP 连接被 Web 服务器关闭。

请求控制信息

请求控制信息必须是四种可能的请求之一，x = [1 到 4]。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].continue 释放正在处理的片段以进行发送。 启动下一

片段的处理。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].repeat 释放正在处理的片段以进行发送。 随后再次

处理片段。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].abort 关闭 TCP 连接。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].finish 释放正在处理的片段以进行发送。 停止请求

的进一步处理（终止请求）。

示例：

DB 的变量为： “WEB-Control_DB”。 可通过用户程序中的请求位 "WEB-
Control_DB".commandstate.error  来确定在初始化 Web 应用程序时是否出现错误。

如果出现错误，则可以使用 "WEB-Control_DB".commandstate.last_error 值来进行分析。

与用户程序交互 (S7-300, S7-400, S7-1500)
借助手动片段，可以确保用户程序同时对浏览器条目进行响应，从而用户程序可以准备返回

的网站。

片段类型   
要在用户程序中直接响应接收到的数据，必须针对数据写入的片段使用“手动”片段类型（或

“手动网站”）：
<!-- AWP_Start_Fragment Name="testfrag" ID="1" Type="manual" -->
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自动和手动页面的值通过相同的方式传送到 CPU 的 Web 服务器：

示例：
<form method="POST" action="">
<p>
<input type="submit" value="Set new value">
<input type="text" name='"Velocity"' size="20">
</p>
</form>

手动片段的用户程序

在 CPU 用户程序中，伴随着手动网站的使用，“WWW”(SFC 99) 指令将循环打开。

要响应浏览器中输入的值，需要评估手动网站针对用户程序中的 Web 服务器发出的请求。 
Web Control DB（例如 DB 333）必须审查未决请求来进行此操作。管理四个请求的数组包

含在 Web Control DB 的“requesttab”段中。 数组的每个元素均包含有关结构中相应请求的信

息。
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一个简单的 AWL 程序示例显示在假设变量来自 Web 控制 DB 的情况下如何检查未决请求。

 
      U     "WEB-Control_DB".requesttab[1].waiting
      JCN R2
      L     "WEB-Control_DB".requesttab[1].fragment_index
      L     1
      JU     PdRq                        // request pending
R2:   U     "WEB-Control_DB".requesttab[2].waiting
      JCN R3
      L     "WEB-Control_DB".requesttab[2].fragment_index
      L     2
      JU     PdRq                        // request pending
R3:   U     "WEB-Control_DB".requesttab[3].waiting
      JCN R4
      L     "WEB-Control_DB".requesttab[3].fragment_index
      L     3
      JU     PdRq                        // request pending
R4:   U     "WEB-Control_DB".requesttab[4].waiting
      JCN  NoRq
      L     "WEB-Control_DB".requesttab[4].fragment_index
      L     4
      JU     PdRq                        // request pending
NoRq:L     0
      T     #frag_index
      T     #req_index
      JU     Exit
PdRq: T     #req_index
      POP   
      T     #frag_index
Exit:BE
 

如果存在请求，则该 AWL 程序部分会将片段 ID 写入变量 #frag_index  和变量 #req_index 中
的请求编号（值范围 1-4）。

借助此信息，传送到请求的信息现在可以在 AWL 程序中针对每个片段 ID 分别进行处理（例

如似然性检查）。

如果已由 AWL 程序完成对请求的处理，则必须应答该请求且必须复位 Web 控制 DB（例如 
DB 333）中“请求选项卡”下相应的条目。
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应答请求的简单 AWL 程序示例：

 
SET 
       L     #req_index
      SPL   Con0
      JU     Con0
      JU     Con1
      JU     Con2
      JU     Con3
      JU     Con4
Con0: JU     Exit
Con1: =     "WEB-Control_DB".requesttab[1].continue
      JU     Exit
Con2: =     "WEB-Control_DB".requesttab[2].continue
      JU     Exit
Con3: =     "WEB-Control_DB".requesttab[3].continue
      JU     Exit
Con4: =     "WEB-Control_DB".requesttab[4].continue
      JU     Exit
Exit:BE
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浏览器请求与用户程序交互的主要步骤

下图显示了 Web 浏览器请求作用于 Web Control DB 内容的主要简化步骤，以及在返回（响

应）处理的 Web 页面之前用户程序需要执行的动作。

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)
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在浏览器中显示定制 Web 页面 (S7-300, S7-400, S7-1500)

在浏览器中显示 Web 页面 
从 Web 浏览器的标准 Web 页面调用此类 Web 页面。 
除了导航栏中的其它链接，标准 Web 页面还具有到“用户页面”的链接。 
单击“用户页面”链接打开已组态为默认 HTML 页面的 Web 浏览器。 

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)

创建多语言用户自定义网站 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以不同语言提供用户自定义网站。

要求

语言相关的 HTML 网站将归档在包含下列语言缩写的文件夹结构中：

定义的语言缩写

定义了语言缩写“de”、“en”、“fr”、“es”、“it”和“zh-CHS”。 不支持其它语言文件夹或标记不同

的其它语言文件夹。

必要的话，可以在同一文件夹层级中为其它文件创建更多文件夹；例如，图像使用“img”文
件夹，Java 脚本使用“script”文件夹。

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)
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定制 Web 页面的语言切换 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

HTML 页面包含在预定义的语言文件夹中，例如，带有德语文本的 HTML 页面位于“de”文件

夹中，带有英语文本的 HTML 页面位于“en”文件夹中。

语言切换概念 
语言切换基于一个名为“siemens_automation_language”的预定义 cookie。 如果此 cookie 设
置为值“de”，在则下一次 Web 页面请求或 Web 页面更新时，Web 服务器将切换到“de”文件

夹中的 Web 页面。

类似地，如果 cookie 设置为“en”，则 Web 服务器切换到“en”文件夹中的 Web 页面。

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)

语言切换示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)
示例设计如下：

• 在两个语言文件夹“de”和“en”中，将找到具有相同名称的语言相关 HTML 文件，例如

“langswitch.html”。 两个文件中分别以德语和英语显示文本，显示语言与文件夹名称对

应。

• 此外，在文件夹结构中有一个“script”文件夹，Java 脚本文件“lang.js”位于其中。 语言切

换所需的功能存储在该文件中。

“langswitch.html”文件的设计（“de”文件夹）

元数据“内容语言”、字符集和 Java 脚本语言的路径在文件头中进行了设置。
<!DOCTYPE HTML PUBLIC "-//W3C//DTD HTML 4.01 Transitional//EN">
<html>
<head>
<meta http-equiv="Content-Language" content="de">
<meta http-equiv="Content-Type" content="text/html; 
charset=utf-8">
<title>Language Switch German Site</title>
<script type="text/javascript" src="script/lang.js" ></script>
</head>
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在文件的正文中，借助 HTML 元素“select”选择语言。  选择元素激活一个选项列表并包含选项

“de”，带有标签“德语”、“en”和“英语”；预选了“de”。 
借助事件句柄“onchange”，将打开“DoLocalLanguageChange(this)”功能。 “this”参数将选择

对象及其选项传送到该功能。 “onchange”在每次更改时均执行打开功能的选项。 
<!-- Language Selection -->
<table>
    <tr>
        <td align="right" valign="top" nowrap>
          <!-- change language immediately on change of the 
selection -->
          <select name="Language" 
onchange="DoLocalLanguageChange(this)" size="1">
                <option value="de" selected >German</option>
                <option value="en" >English</option>
            </select>
        </td>
     </tr>
</table>
<!-- Language Selection End-->

“langswitch.html”文件的设计（“en”文件夹）

具有英语文本的 HTML 文件头的设计方式与具有德语文本的 HTML 文件类似。 
<!DOCTYPE HTML PUBLIC "-//W3C//DTD HTML 4.01 Transitional//EN">
<html>
<head>
<meta http-equiv="Content-Language" content="en">
<meta http-equiv="Content-Type" content="text/html; 
charset=utf-8">
<title>Language switching english page</title>
<script type="text/javascript" src="script/lang.js" ></script>
在文件的正文中，借助 HTML 元素“select”选择语言。  与德语 HTML 文件相反，英语选项是

预选的，文本和标签是英语形式。 
<!-- Language Selection -->
<table>
    <tr>
        <td align="right" valign="top" nowrap>
          <!-- change language immediately on change of the 
selection -->
          <select name="Language" 
onchange="DoLocalLanguageChange(this)" size="1">
                <option value="de" >German</option>
                <option value="en" selected >English</option>
            </select>
        </td>
     </tr>
</table>
<!-- Language Selection End-->
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“lang.js”文件的设计（“script”文件夹中）

“DoLocalLanguageChange”功能定义在 Java 脚本文件中，该文件通过语言选择值打开

“SetLangCookie”功能。 SetLangCookie 组合和 cookie 的名称和值，并通过相应的 
document.cookie 属性设置 cookie。 要使 Web 服务器通过显示所需语言来响应 cookies 的
设置，则必须重新加载网站 (top.window.location.reload)。

function DoLocalLanguageChange(oSelect) {
        SetLangCookie(oSelect.value);
        top.window.location.reload();
    }

 function SetLangCookie(value) {
        var strval = "siemens_automation_language=";
            // 这是 Web 服务器检测所需语言时
            // 使用的 cookie
            // 该名称应 Web 服务器的要求
        strval = strval + value;
        strval = strval + "; path=/ ;";
            // 设置到应用程序的路径，否则
            // 路径将被设置为请求页面，不会获得 cookie
            /*
            如果 cookie 的有效期比当前
            浏览器会话持续时间长，则使用过期
            var now      = new Date();
            var endttime = new Date(now.getTime() + expiration);
            strval = strval + "; expires=" + endttime.toGMTString() 
+ ";";
            */
        document.cookie = strval;
    }

参见

更多信息和应用示例 (页 1617)
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更多信息和应用示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)

用户自定义页面的信息和示例

有关具体示例和进一步的说明，请访问西门子工业在线支持网站。   
• 有关 S7-1500 CPU 的 Web 服务器功能手册，请访问这里 (http://

support.automation.siemens.com/WW/view/en/62046437?Datakey=47071380)。
• 有关使用 iPad 访问 S7-1200 Web 服务器的示例以及集成 jQuery 库的示例，请访问这里 

(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/62046437?
Datakey=47071380)。

• 有关创建用户自定义 Web 页面的应用程序示例，请访问这里 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/58862931)。

• 有关使用 HTML5 代码或 JavaScript 更新用户自定义 Web 页面的选项说明，请访问这里 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/62543256)。

• 有关工业安全主题的概述信息，请访问这里 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/50203404)。

有关特定应用的简单示例

对于上述功能，我们提供有 HTML 页面示例和各种详细的示例说明（具体取决于应用）以及

相应的 TIA 项目/用户程序；请访问这里 (https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/
view/68011496)。 
除了基本说明和项目文件之外，我们还提供有 SIMATIC S7-1200/S7-1500 Web 服务器的各

种简单示例。

参见

S7-1500 Web 服务器 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/59193560)

在 STEP 7 (TIA Portal) 中使用 Web 服务器用户自定义页面的源文件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在 STEP 7 项目的移植过程中，Web 服务器中用户自定义页面的源文件（如 HTML 页面和图

形）不会自动应用到 TIA Portal 的新项目中。 
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因此，移植后，需手动将用户自定义页面的源文件集成到项目中。请执行以下操作步骤：

1. 将源数据复制到 TIA Portal 可访问的某个目录中。

2. 在 CPU 属性的“Web 服务器 > 用户自定义页面”(Web server > User-defined pages) 中，输入源
文件的路径。 

3. 之后，编译该硬件配置。

1.4.1.8 组态 Web 服务器 (S7-1200)

有关 Web 服务器的信息 (S7-1200)

简介

使用 Web 服务器，可通过 Internet 或公司内网监视 CPU。这样，就可以进行远程评估和诊断。

然后，通过 HTML 页查看显示报警和状态信息。

Web 浏览器   
需要使用 Web 浏览器访问 CPU 的 HTML 页面。

有关测试 Web 服务器时使用的 Web 浏览器及其版本的信息，请参见相应手册 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/36932465)。

通过 Web 服务器读取信息

可以从 CPU 读取下列信息。相应 Web 页面的可用性取决于 CPU 及其固件版本。

对于固件版本 4 及以上版本，网页提供多种语言版本。

页/信息 说明

简介 标准 Web 页面的入口页面

带有常规 CPU 信息的起始页面 起始页面提供了有关 CPU、CPU 名称、CPU 
类型等常规信息及当前操作状态基本信息的

概述。

诊断 显示有关 CPU 的详细信息，包括序列号、部

件编号和版本号。

首先显示诊断缓冲区中 新条目的内容。
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页/信息 说明

模块信息 显示标识信息，包括站的中央插入式组件是

否正常，是否需要维护或是否无法访问组件

等。

对于固件版本 V4 及更高版本，都可以通过此 
Web 页面进行更新。

通信 显示提供开放式通信 (OUC) 期间的通信连

接，显示资源和地址参数。

诊断缓冲区 显示诊断缓冲区内容

变量 显示用于监视和修改值的用户程序操作数的

状态。

文件浏览器 
（固件版本 4 及更高版本）

传送到编程设备硬盘的 CSV 格式的数据日

志。数据日志通过用户程序中的数据日志指

令创建，并写入了数据。 
自固件版本 4 起，可以通过该网页访问内部

装载存储器和外部装载存储器（存储卡）的

文件，例如，访问目录“数据日

志”(DataLogs) 和“配方”(Recipes) 的内容。

登录 以用户身份登录或注销。

用户页面（如果已组态并加载了用户自定义

的 Web 页面）

用户 Web 页面提供了一张包含客户自定义 
Web 应用程序的 Web 页面列表。

通过 PG/PC 对 CPU 进行 Web 访问

要访问 Web 服务器，请按以下步骤操作：

1. 通过 PROFINET 接口将客户端 (PG/PC) 连接到 CPU。
2. 打开 Web 浏览器。

在 Web 浏览器的“地址”(Address) 字段中，输入 CPU 的 IP 地址，格式为 http://ww.xx.yy.zz 
（如，http://192.168.3.141）。
将打开该 CPU 的起始页面。在起始页面上，可浏览更多信息。 

标准 Web 页面 (S7-1200)

Web 访问要求 (S7-1200)
以下介绍了访问标准 CPU Web 页面的要求，以及缺失或现有的组态信息所造成的影响。
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要求   
必须启动 Web 服务器。

只有当“Web 服务器”(Web server) 的 CPU 属性中激活了 Web 服务器时，Web 服务器才会运行。

请注意：

Web 页面通常通过非安全连接进行传输，对黑客攻击不具备安全性。 如果要用加密形式传输 
Web 页面，使用 URL https://，再加上 CPU 的 IP 地址。

登录      
访问只读的标准 Web 页面不需要登录。 用户必须登录才能执行某些操作，如更改 CPU 的操

作模式或获取写入权限。 
对于固件版本不超过 V3 的 S7-1200 CPU： 
必须以“admin”帐户登录，才能执行上面所述的操作。 登录输入框在每个标准 Web 页面的左

上方。

要以“admin”帐户登录，必须在此输入用户名和密码。

用户名： admin。
密码： （对受密码保护的 CPU）设定的 CPU 密码。

对于固件版本为 V4 及更高版本的 S7-1200 CPU： 
可以自由选择用户名和密码（“用户管理”(User management) 区域中的 CPU 参数“Web 服
务器”(Web server)）。 
可以将查询诊断或更新固件等权限分配给用户。

JavaScript 和 cookies
标准 Web 页面使用 JavaScript 和 cookies。 必须在 Web 服务器中启用它们。

如果没有启用 JavaScript，则有以下限制：

• 标准 Web 页面上的数据不会自动更新。

• 不能以用户身份登录。

• 不能对域进行分类（模块信息）
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如果没有启用 cookie，则不能登录。

参见

HTTPS 访问 (页 1622)

操作设置 (S7-1200)

操作设置

要能够使用 S7-1200-CPU 的 Web 服务器，必须在网络视图或设备视图中选择 CPU，然后在

“属性 > 常规 > Web 服务器”(Properties > General > Web server) 的巡视窗口中进行以下设

置：

• 启用 Web 服务器 
• 采用 HPPTS 传输协议（加密传输）时对 CPU 访问的限制

通过 80 端口进行的访问被阻止。 只能通过 443 端口进行通信。
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• 启用 Web 页面的自动更新 
默认已设置更新时间间隔，并且不能修改默认值。 CPU 在固定的时间间隔内更新 Web 页
面上变化的内容（例如，状态信息或诊断信息）。 

• 创建和管理用户

用户只有权访问分配了访问权限的选项。

根据所使用的 CPU 和固件，可以分配不同的用户权限。 但无法激活 CPU 不支持的权限。 
用户列表中会默认创建一个名为“Everybody”的用户，具有 少的访问权限但可进行扩展： 
在不输入密码的情况下使用 Web 服务器的用户具有“Everybody”用户权限。 
可以使用不同的访问权限组态更多的用户。 这些用户必须使用组态的用户名和密码进行

登录。

警告

通过 Web 服务器对 CPU 进行未授权访问

对 CPU 进行未经授权的访问或者将 PLC 变量更改为无效值都会导致中断 CPU 控制的过

程，并进而导致人员伤亡或资产损坏！

例如，由于激活 Web 服务器将允许经过授权的人员更改操作模式以对 CPU 数据进行写

访问或更新固件，因此我们建议采取以下安全措施：

• 尽量限制对 HTTPS 协议的访问。

• 使用安全密码创建用户。 每个安全密码只能用于一个应用程序，且密码长度大于 8 个字
符，并包含大小写字母和符号数字 (?!+%$1234...)。 此外，还需避免使用按键盘操作顺
序组成的密码以及字典中的一些单词。
请定期更改密码。

• 请勿扩展“Everybody”用户的权限。

• 由于用户可以通过 Web 服务器设置无效的值，因此需要检查用户程序中的 PLC 变量并将
取值范围限制到允许的范围。 

HTTPS 访问 (S7-1200)

通过 HTTPS 访问

HTTPS 服务器用于对浏览器和 Web 服务器之间的通信进行加密和身份认证。

要使用 HTTPS 协议在浏览器和 CPU 之间进行数据传输，在浏览器的地址栏中输入 URL
（https://ww.xx.yy.zz ，其中 ww.xx.yy.zz  表示 CPU 的 IP 地址）。 
要想在通过 HTTPS 访问 CPU 时不出现错误，需要安装有效证书。 
如果没有安装证书，会显示一个警告，建议不要使用该页面。 要查看页面，需要“添加例

外”(Add exception)。
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从“简介”(Intro) Web 页面的“下载证书”(Download certificate) 下下载证书之后，将获得

“SIMATIC CONTROLLER”有效证书（认证机构）。 关于如何安装证书，请参见所使用的 Web 
浏览器的帮助文件。

参见

Web 服务器安全 (页 1623)
设备相关的安全功能 (页 366)

Web 服务器安全 (S7-1200)

Web 服务器安全设置     
自 TIA Portal 版本 V17 起（以及自 S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 起），可通过其它选项来设

置类型以及 CPU 证书的购买方式。 
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如果启用 CPU 的 Web 服务器（默认使用 HTTPS 协议），则需要在 CPU 属性中指定 Web 服
务器应使用的证书（CPU 属性，“Web 服务器 > 安全”(Web server > Security) 区域）： 
• 硬件生成

此证书是由 CPU 生成的自签名证书。此选项相当于在引入证书管理之前由 CPU 自动生成

并使用的证书。硬件生成的证书仅限在安全环境中使用。 
• 软件下载

此证书是手动生成的证书。在展开的“服务器证书”(Server certificate) 字段中，可选择 
TIA Portal 中已有的证书，也可以创建新证书。

创建新证书时，可创建自签名证书或由证书颁发机构 (CA) 签名的证书。为此，请在展开的

“服务器证书”(Server certificate) 字段中单击“添加”(Add) 按钮。 
– 创建自签名证书

创建自签名证书时，无需保护项目和使用全局安全设置。未受保护的项目仅允许创建

自签名证书。但由于自签名证书未嵌入到 PKI 基础设施中且未提供 Web 服务器的安全

认证，很多客户端并不信任自签名证书。因此，只能在安全环境中使用自签名证书，

例如，只有内部和已授权员工可访问 CPU 的 Web 服务器的情况。 
– CA 证书

要在 TIA Portal 中创建 CA 证书，需要激活项目保护： 
为此，请在项目树中选择“安全设置 > 设置”(Security settings > Settings)，然后使用

密码保护项目。必须在 CPU 属性的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager) 区域激活证书管理器的全局安全设置。  
创建证书时，选择“由证书颁发机构签名”(Signed by certification authority) 选项。 
此证书选项可提供 全面的保护。 

“软件下载”证书会随项目一同下载到 CPU 中。如果使用 Web 浏览器（客户端）连接到 
CPU 的 Web 服务器，则 Web 服务器的开始页面会提供证书下载链接。请按照浏览器说

明导入和安装证书。

证书组态限制

S7-1200 CPU 多支持 64 个证书。 
• 大证书数量是指所有类型证书的总和。统计证书数量时与使用证书的应用无关（Web 服

务器、开放式用户通信、OPC UA）。 
• 如果使用 CA 证书，CPU 还需要证书颁发机构（即，为 CA 证书签名的证书颁发机构）的

证书。这类证书在统计证书数量时也会计算在内，因此会很快达到 CPU 所支持的 大证

书数量。   
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证书参数限制条件

即使可进行以下设置，但 S7-1200 CPU 的证书并不支持这些设置：

• 使用加密参数 secp384r1 的 EC 加密机制

• 使用加密参数 4096（加密密钥长度）或更高的 RSA 加密机制

加载硬件配置后，基于这些设置可能无法访问 Web 服务器。 

参见

设备相关的安全功能 (页 366)

访问 CPU 存储器的数据 (S7-1200)
通过标准 Web 页面，可以访问内部或外部 CPU 装载内存中的数据。

• 对于固件版本不超过 V3 的 S7-1200 CPU，使用 Web 页面“数据日志”(Data logs)。从该 
Web 页面，可以将数据日志从 CPU 传送到用户 PC 上的驱动器。

• 对于固件版本为 V4 及以上版本的 S7-1200 CPU，使用 Web 页面“文件浏览器”(File 
Browser)。从该 Web 页面，可以将数据从“数据日志”(Data logs) 或配方 (Recipes) 文件

夹传送到用户 PC 上的驱动器。 
根据文件类型以及为 Web 服务器用户组态的访问权限，可以下载、删除、重命名或上传文件。 
仅允许创建、删除或重命名实际目录。

示例： 数据日志   
要打开一个数据日志，单击数据日志的链接。 然后可以使用 Microsoft Excel 或其它软件打

开该文件 (.csv)，或者保存该文件。

特殊说明： 数据日志保存为美国 CSV 格式。 您只能在美国版的 Microsoft Excel 中直接打开

该文件。 如果您使用的 Microsoft Excel 为其它国家版本，则必须导入该文件，在导入助手

中选择“逗号”(comma) 作为分隔符。 

下载数据日志

要下载一个数据日志，单击数据日志的下载图标。 然后可以使用 Microsoft Excel 或其它软

件打开该文件 (.csv)，或者保存该文件。

下载并清除或删除数据日志

对于固件版本不超过 V3.0 的 CPU： 
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要下载并删除当前的数据日志条目，用户必须登录。 单击该数据日志的“下载并删

除”(Download and delete) 图标。 然后可以使用 Microsoft Excel 或其它软件打开该文件 
(.csv)，或者保存该文件。 
对于固件版本为 V4.0 及以上版本的 CPU： 
要重置数据日志，请按以下步骤操作： 
1. 使用 Excel 打开 CSV 文件。

2. 删除标题之间的行以及带有条目“//END”的行（如果该行存在）。 
3. 将文件保存到 PC 上的驱动器。

4. 在 Web 页面“文件浏览器”(File Browser) 上，删除数据日志（CSV 文件）并使用 Web 页面“文
件浏览器”(File Browser) 的“上传文件”(Upload file) 按钮将准备好的 CSV 文件装载到 CPU。 

其它信息，请参见 S7-1500 CPU 系统手册。

创建并加载用户页面 (S7-1200)

用户页面须知 (S7-1200)

原理       
通过用户页面或用户自定义 Web 页面这一理念，可以使用 Web 浏览器访问自由设计的 CPU 
Web 页面。CPU 的 Web 服务器可提供该功能。

无需任何特殊工具即可实现用户自定义 Web 页面的设计并实现其功能。可以在布局中使用 
CSS 来调整页面，使用 JavaScript 提供动态内容或使用任何框架制作 Web 页面。Web 服务

器处理的所有文件也被称为“Web 应用程序”。

Web 应用程序和用户程序

若在用户自定义的 Web 页面中使用 HTML 代码（AWP 命令），还可以通过 Web 浏览器向 CPU 
的用户程序传送数据以进行进一步处理，并可以在 Web 浏览器中显示 CPU 操作数区域的数据。

可以使用脚本指令（如 Javascript）来优化 Web 页面，如动态更改内容或验证用户条目。
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为了在用户程序和 Web 服务器之间进行同步和初始化，必须在用户程序中调用 WWW (SFC 
99) 指令。

• 如果 Web 应用程序和用户程序之间无需交互，例如 Web 页面仅提供静态信息，则只需

初始化用户程序。

• 如果 PLC 变量和 Web 应用程序中的变量要进行简单的数据交换（如显示 PLC 变量的内容

或在 PLC 变量中写入值），则必须遵守读/写变量的语法。例如，此时在启动 OB 中只需

初始化用户程序。 
• 如果 Web 应用程序和用户程序之间需要进一步的交互，则除了同步 Web 服务器和用户

程序，还必须处理 Web Control DB 的状态和控制信息。例如，这适用于通过 Web 浏览器

传送用户条目到 Web 服务器以供 CPU 评估。与简单的数据交换不同，用户程序将直接影

响将所请求 Web 页面转送回 Web 浏览器的时间。这种情况下，必须了解手册片段概念

以及 Web Control DB 结构。

通过 TIA Portal 实现 HTML 源代码集成

在 TIA Portal 中集成 HTML 源代码的参数位于具有 Web 服务器的相应 CPU 的属性中：

参数 含义

HTML 目录 Web 应用程序的 HTML 源代码目录可直接输入路径，或通过输入域旁的按钮导航到目录。 
该操作有利于使用相对路径集成 Web 页面。为此，需要在 STEP 7 项目目录中，插入一个目

录用于存储 Web 应用程序的 HTML 源代码。例如，新目录“Wegpages”。之后，即可指定将

作为 HTML 目录的相对路径名称；在此示例中，为“.\Webpages”。 
使用相对路径的优点： 
• 用户自定义的 Web 页面与 STEP 7 项目一同归档。 
• 通过菜单命令“项目 > 另存为...”(Project > Save as...)，将该 Web 页面复制到新路径中。 
• 当使用 Windows Explorer 将该项目复制到其它路径中时，在生成新的 Web DB 时无需调

整该 HTML 的目录路径。 
• 在一个项目中使用相同 HTML 页面的多个控制系统，其 HTML 目录的路径也相同。

HTML 起始页

面

HTML 起始页面的路径。可直接输入路径，或通过输入域旁的按钮导航到 HTML 页面。起始 
HTML 页面即启动 Web 应用程序时打开的 HTML 页面。

应用程序名称 应用程序名称可以选择。该名称可用于对 Web 页面进一步进行细分或分组。如果应用程序名

称已经存在，则采用以下格式显示 URL：“http://a.b.c.d/awp/<Application name>/<Page 
name>.html”
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初始化   
用户自定义的 Web 页面“打包”在数据块中，以供 CPU 处理。必须在组态过程中通过源数据

（HTML 文件、图像、JavaScript 文件等）生成相应数据块，用于将 Web 应用程序下载到 
CPU。Web Control DB 有着特殊作用（默认为：DB 333）。它包含状态和控制信息，并通过

编码 Web 页面链接至其它数据块。包含编码 Web 页面的数据块被称为“片段 DB”。
将数据块下载到 CPU 时，CPU 并不“知道”在其中编写了用户自定义的 Web 页面。例如，在

启动 DB 中调用“WWW”(SFC 99) 指令将通知 CPU 使用哪一个 DB 作为 Web Control DB。初始

化后，可通过 Web 浏览器访问用户自定义的 Web 页面。

同步   
如果用户程序要与用户自定义的 Web 页面交换数据，则必须在循环程序部分中使用 WWW 
(SFC 99) 指令。

以下举例说明了用户程序与 Web 页面之间的相互作用：

• 检查接收到的数据

• 为发出请求的 Web 浏览器组装并返回数据

在这种情况下，必须能够评估状态信息，并向 Web 服务器发送控制信息以发布请求的 Web 
页面等。

步骤概述 (S7-1200)

基本信息

本节逐步说明了创建并下载定制 Web 页面以及在操作阶段使用定制 Web 页面的基本步骤。

下图简要说明了创建并显示定制 Web 页面的过程。
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① （需要时使用适当的工具，动态页面使用 AWP 命令）对 Web 应用程序进行编程。

② Web 应用程序包括单个源文件，如 *.html、*.gif、*.js 等。

③ 使用 STEP 7：
• 通过源文件生成数据块（Web Control DB 和片段 DB）。 DB 包含元信息以及包括

图像和动态、静态部分的完整 Web 应用程序。 DB 存储在项目树的“系统块”下。

• 在用户程序中调用“WWW”指令。 该指令为 Web 应用程序初始化 CPU 的 Web 服
务器。

• 需要时，对 Web 服务器和用户程序之间的交互进行完全的 终编程

④ 将块下载到 CPU。
⑤ 在浏览器中调用 Web 页面。 通过在 CPU 中输入 IP 地址可以调用 CPU 的 Web 页面。

更多信息

您可以在 Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/36932465) 上找

到更多关于 S7-1200 Web 服务器的信息和示例。 

创建 Web 页面 (S7-1200)
可使用各公司的 Web 设计工具来创建用户自定义 Web 页面。 一般而言，应依据 W3C（万

维网联盟）约定编写 Web 页面程序和设计页面。 在 CPU 的 Web 服务器中，未进行符合 W3C 
条件的检查。
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规则   
• 该工具必须能直接编辑 HTML 代码，从而可以将 AWP 命令插入到 HTML 页面。

在 CPU 中，只有 AWP 命令被解析并可以使用 CPU 用户程序/过程映像的值替换。

• 包含 AWP 命令的文件必须使用 UTF-8 编码。因此，在 HTML 页面的元数据中，应将属性

字符集设置为 UTF-8 并保存 UTF-8 编码的文件。

• 包含 AWP 命令的文件中不能包含以下序列： ]]
• 包含 AWP 命令的文件中不能包含“Tag read ranges”以外的以下序列 (:=<Tag name>:): :=

提示： 将禁止序列的第一个字符替换为其字符编码，例如，将冒号替换为 &#58;。
以下是一个小的定制 Web 页面示例，用户从中可清晰了解其基本设计。

要求

• CPU 必须具有一个 Web 服务器，且必须激活 CPU 的 Web 服务器。

• 要以用户身份能对 PLC 变量进行写访问，您必须以“admin”身份登录。

• 对于下文的示例，必须定义要在 Web 页面上显示的 PLC 变量。 这一点将在这里通过首次

使用的选项卡“Tank_below_max”进行说明。

创建用户自定义的 Web 页面

示例 Web 页面的下列代码从过程映像读取值并显示在表格中。
<!DOCTYPE HTML PUBLIC "-//W3C//DTD HTML 4.01//EN" "http://
www.w3.org/TR/html4/strict.dtd">
<html>
  <head>
   <meta http-equiv="Content-Type" content="text/html; 
charset=utf-8">
   <title>Mix</title>
  </head>
   <body>
    <h1>Mix</h1>
    <h2> Actual State </h2>
    <table border="1">
     <tr>
      <th>Variable</th>
      <th>State</th>
     </tr>
     <tr>
      <td>Tank below max</td>
      <td>:="Tank_below_max":</td>
     </tr>
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     <tr>
      <td>Tank above min</td>
      <td>:="Tank_above_min":</td>
     </tr>
    </table>
   </body>
</html>

控制 Web 页面的 AWP 命令 (S7-1200)

在 Web 页面中使用 AWP 命令 (S7-1200)
借助 AWP（Web 自动编程）命令，可声明用户页面（Web 应用程序，例如，某个简单的 
HTML 页面）和 CPU 数据之间的接口。

若要开发用户页面或 Web 应用程序，则仅需注意 Web 浏览器的限制条件即可。在某种 STEP 7 
编程语言中，可通过 CPU 中的用户程序控制 Web 浏览器中显示的 CPU 数据以及这些数据的

显示时间。 
通过为 HTML 页面添加注释的 AWP 命令，可声明在 Web 应用与用户程序间进行交互时所用

的数据。

AWP 命令可通过特定的语法格式以 HTML 注释形式，插入到 HTML 页面中。AWP 命令可实

现以下特性：

• 读取 PLC 变量

• 写入 PLC 变量

• 读取特殊变量

• 写入特殊变量

• 定义枚举类型

• 将变量分配给枚举类型

• 定义片段

• 导入片段

AWP 命令的语法     
始于“<!-- AWP_”且止于“ -->”的 AWP 命令。在 JavaScript 文件中，命令应包括在 
JavaScript 注释 ("/*...*/") 中。
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AWP 命令中 PLC 变量名的命名规则   
AWP 命令“AWP_In_Variable”和“AWP_Out_Variable”包含名称属性和可选的 use 属性。根据在

浏览器中写入或读取 PLC 变量来为 PLC 变量名分配这些属性。以下规则适用于处理 HTML 代
码中的 PLC 变量名：

• PLC 变量必须包含在引号 (" ... ") 中。

• AWP 命令中所用的 PLC 变量也必须使用单引号 ('" ... "') 括起，或包含在带有反斜杠的单

引号 ("\" ... \"") 中。

• 如果 PLC 变量名包含字符 \（反斜杠）或 *（星号），则必须使用转义字符串 \\ 将此字符

指定为 PLC 变量名的标准字符。请参见以下示例。

• 如果 AWP 命令中的 PLC 变量名也包含在单引号中且名称中有单引号 (')，则还必须使用转

义字符串 \' 将后一个单引号标记为正常字符。

• 如果在 AWP 命令中使用了绝对地址（输入、输出和位存储器），则应包含在单引号中。

PLC 变量 HTML 代码中的 PLC 变量

"Velocity" <!-- AWP_In_Variable Name='"Velocity"' -->
<!-- AWP_In_Variable Name="\"Velocity\"" -->

"abc\de" <!-- AWP_In_Variable Name='"abc\\de"' -->
"abc'de" <!-- AWP_In_Variable Name='"abc\'de"' -->
"abc'de" <!-- AWP_In_Variable Name="abcde" Use'"abc\'de"' -->
"DB name".tag <!-- AWP_In_Variable Name='"DB name".tag' -->
"Plc1".Data[1].typeDataStruc
t.value

<!-- AWP_In_Variable Name='"Plc1".Data[1].typeDataStruct.value' -->

- <!-- AWP_Out_Variable Name=’flag1’ Use='M0.0' -->

参见

读取变量 (页 1632)
写入变量 (页 1634)
特殊变量 (页 1635)

读取变量 (S7-1200)
通过用户自定义的 Web 页面读取 PLC 变量。

必须由 PLC 变量名称指定 PLC 变量。

以下列所述语法在 HTML 文本的任意位置添加这些 OUT 变量（从控制器方面观察的输出方

向）。
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语法       
:=<varname>:
当 Web 服务器工作时，在任何情况下都会使用 PLC 变量的当前值替换这些引用。

<varname> 可以是一个简单的全局 PLC 变量，但也是一个到结构元素的完整变量路径。

PLC 变量名的命名规则 
• 如果在变量表中定义了 PLC 变量，则在 HTML 代码中将其包含在引号 (") 中。 对于数据

块变量，数据块名也包含在引号中。 如果在数据块的结构元素中使用了特殊字符，如句

点 (.) 或空格，则此部分也必须包含在引号中。

• 引号不用于输入、输出或位存储器的绝对地址。

PLC 变量 HTML 代码中的 PLC 变量

"DB_name".var_name :="DB_name".var_name:
"DB_name"."var.name" :="DB_name"."var.name":
"memory" :="memory":
- :=I0.0:

:=Q0.0:
:=MW100:
:=%MW100:

"My_Data_Block".flag1 <!-- AWP_Out_Variable Name='flag1' 
Use='"My_Data_Block".flag1' -->
...
:=flag1:

• 如果 PLC 变量名称中包含字符 : （冒号）或\（反斜杠），则必须使用转义字符串 \:  或 \\ 将
该字符指定为 PLC 变量名称的标准字符。

 PLC 变量 HTML 代码中的 PLC 变量

"abc:de" :="abc\:de":
"abc\de" :="abc\\de":

• 特殊字符“<, &, >”
如果在变量名中包含这些字符（如 "a<b"），则将发生显示问题。 
避免在 HTML 页面中使用 :="a<b":  等表达式。 
为避免发生显示问题，请根据下面描述的模式使用具有用户表达式的 AWP 等命令。 如在 
HTML 页面中一样，use 属性定义具有问题字符的 PLC 变量，而 name 属性则定义没有问

题字符的名称。 
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 PLC 变量 HTML 代码中的 PLC 变量

"a<b" <!-- AWP_Out_Variable Name='simplename' 
Use='"a<b"' -->
...
:=simplename:

参见

在 Web 页面中使用 AWP 命令 (页 1631)

写入变量 (S7-1200)
定制 Web 页面可以向 CPU 写入数据。 
这需要使用可识别待写入的 PLC 变量的 AWP 命令。

同时必须由 PLC 变量名称指定 PLC 变量。

IN 变量（对控制器而言的输入方向）位于浏览器页面中。 例如，可以通过表格实现。

可以通过浏览器在 HTTP 标题（使用 cookie 或 POST 方法）或 URL（使用 GET 方法）中设置

变量，然后由 Web 服务器写入相应 PLC 变量。

语法       
要将 IN 变量写入 CPU，必须首先通过一个明确的 AWP 指令来定义变量：
<!-- AWP_In_Variable Name='<PLC_Varname1>' Name='<PLC_Varname2>' 
Name='<PLC_Varname3>' -->
可以在指令中定义多个变量，如上例所示。

在此将 PLC 变量的具体名称写入双引号之间；例如，<PLC_Varname1> = "myVar"。
当用于 Web 应用程序的变量名与 PLC 变量名不同时，“Use”参数可用于为 PLC 变量分配名称。
<!-- AWP_In_Variable Name=’<Webapp_Varname>’ Use=’<PLC_Varname>’

示例

在处理表格时必须使用 "AWP_In_Variable" AWP 命令。
<form method='post' action='/awp/appl/x.html'>
 <p>
  <input name='"var1"' type='text'>
  <input value='set' name='Button1' type='submit'>
 </p>
</form>
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在上表中，HTTP 请求方法“post”用于将变量“var1”传送到 Web 服务器。 用户将 "var1" 变量

置于表格域中。 变量 'Button1' 的值为 'set'，但 CPU 不需要。 要将 "var1" 变量写入 CPU，必

须在同一片段中记录下列指令。
<!-- AWP_In_Variable Name='"var1"' -->
由于 PLC 变量位于两个双引号 (") 之间， AWP 命令的名称必须位于两个单引号 (') 或右斜杠

加引号 (\") 之间。 为避免出现过多的转义字符串，建议使用单引号。
<!-- AWP_In_Variable Name=’"Info".par1’ -->
<!-- AWP_In_Variable Name="\"Info".par1\"" -->

在操作期间进行写访问的条件 
为使用户能够从用户自定义的 Web 页面写入 PLC 变量，必须满足下列要求：

用户必须有更改变量的权限。 如果用户没有更改权限，Web 服务器将忽略用户发出的命令。

此规则适用于对 CPU 上 Web 页面的所有写访问。 

参见

Web 访问要求 (页 1619)
在 Web 页面中使用 AWP 命令 (页 1631)

特殊变量 (S7-1200)
特殊变量主要是在 World Wide Web Consortium (W3C)  定义中设置的 HTTP 变量。 特殊变

量也用于 cookie 和服务器变量。

读写特殊变量的 AWP 命令与用于读写正常变量的 AWP 命令的唯一区别是，前者具有更多参

数。

读取特殊变量     
Web 服务器可以读取 PLC 变量并将这些变量传送给 HTTP 响应头中的特殊变量。 例如，可

以使用特殊变量 HEADER:Location 读取 URL 以转至其它 Web 页面并传送至特殊变量 
HEADER:Location。 
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可以读取下列特殊变量：

名称 说明

COOKIE_VALUE:name 名为“name”的 cookie 值
COOKIE_EXPIRES:name 名为“name”的 cookie 执行时间（以秒为单

位，且必须提前设置）。

HEADER:Status HTTP 状态代码（如果未设置其它值，将返回

状态代码 302）。

HEADER:Location 转至其它页面的路径。 必须设置状态代码 
302。

HEADER:Retry-After 预期服务不可用的时间。 必须设置状态代码 
503。

HEADER: … 所有其它头变量也可以使用这种方式传送。

使用 AWP 命令“AWP_Out_Variable”指定通过 HTTP 头传送至 Web 浏览器的 PLC 变量。

基本结构：

 
<!-- AWP_Out_Variable Name="<Typ>:<Name>" [Use="<Varname>"] -->

参数说明

• Name：特殊变量的类型和名称

• Use （可选参数）： 特殊变量名与 PLC 变量名不同时，可使用参数“Use”来分配 PLC 变量。

示例：

 
<!-- AWP_Out_Variable Name="COOKIE_VALUE:siemens" Use='"info".language' -->

写入特殊变量

原则上，所有通过 Web 浏览器写入 HTTP 头的 HTTP 变量均可通过 CPU 用户程序进行评估。 
变量类型示例：

名称 说明

HEADER:Accept-Language 可接受或首选的语言

HEADER:Authorization 请求资源授权的证明
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名称 说明

HEADER:Host 请求资源的主机和端口

HEADER:User-Agent 有关浏览器的信息

HEADER: … 所有其它头变量也可以使用这种方式传送

   
SERVER:current_user_id 显示用户是否已登录（current_user_id=0： 

无用户登录）

SERVER:current_user_name 已登录用户的用户名

SERVER:GET 请求的方法为 GET
SERVER:POST 请求的方法为 POST
   
COOKIE_VALUE:name 名为“name”的 cookie 值

AWP 命令“AWP_In_Variable”用于定义使用 CPU 用户程序评估的特殊变量。 
基本结构：

 
<!-- AWP_In_Variable Name="<Typ>:<Name>" [Use="<Varname>"] -->
 

参数说明：

Name：特殊变量的类型和名称

Use （可选参数）： 特殊变量名与 PLC 变量名不同时，可使用参数 Use  来分配 PLC 变量。

示例：

 
<!-- AWP_In_Variable Name="COOKIE_VALUE:siemens" Use='"info".language' -->
 

HTTP 头中的变量名被 Use  指定的 PLC 变量名替换。 将 cookie 写入 PLC 变量 
"info".language 。 

 
<!-- AWP_In_Variable Name='COOKIE_VALUE:siemens' Use='"info".language' -->
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HTTP 头中的变量名被 Use 指定的 PLC 变量名替换。 将 cookie 写入 PLC 变量 "info".language 。

 
<!-- AWP_In_Variable Name='"COOKIE_VALUE:siemens"' -->
 

HTTP 头变量写入同名的 PLC 变量中。

参见

在 Web 页面中使用 AWP 命令 (页 1631)

枚举类型 (S7-1200)

枚举类型（枚举） 
借助枚举，PLC 程序的数字值可以转换为文本，反之亦然。 数字值还可分配给多种语言。

创建枚举 
使用以下语法在 HTML 文件开头输入 AWP 命令：
<!-- AWP_Enum_Def Name="<枚举类型的名称>" Values='0:"<Text_1>", 
1:"<Text_2>", ... , x:"<Text_x>"' -->
例如，要在 HTML 目录的“de”文件夹中将德语值保存为 HTML 文件：

 
<!-- AWP_Enum_Def Name="Enum1" Values='0:"an", 1:"aus", 2:"Störung"' -->
 

例如，要在 HTML 目录的“en”文件夹中将英语值保存为 HTML 文件：

 
<!-- AWP_Enum_Def Name="Enum1" Values='0:"on", 1:"off", 2:"error"' -->
 

分配枚举 
使用特殊 AWP 命令将用户程序中的变量分配给各枚举文本：

 
<!-- AWP_Enum_Ref Name="<VarName>" Enum="<EnumTypeName>" -->
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这里 <VarName>  是来自用户程序的符号名称，且 <EnumTypeName> 是之前确定的枚举类

型名称。

说明

在 PLC 变量引用枚举文本的每个片段中，必须使用相应的 AWP 命令为 PLC 变量分配枚举类

型名。

确保枚举分配和枚举使用之间没有用于导入片段的 AWP 命令，这是因为这种导入会导致枚

举分配与枚举使用位于不同的片段。

示例

使用值“0”和“1”定义枚举类型“state”。 “0”对应于“off”，“1”对应于“on”：

 
<!-- AWP_Enum_Def Name="state" Values='0:"off", 1:"on"' -->
 

下列代码包含在要输出的 Web 页面的 HTML 代码中：

 
<!-- AWP_Enum_Ref Name="operating state" Enum="state" -->
:=operating state:
 

根据“操作状态”变量的值，显示结果不再是“0”或“1”，而是“off”或“on”。

简化枚举类型的使用 (S7-1200)
在固件版本 V4 及更高版本的 S7-1200 CPU 上，可以直接在 AWP 命令中使用枚举值读取和

写入 PLC 变量。 
可以按照上一部分中介绍的内容创建枚举类型，然后通过用户程序读写命令使用这些枚举

值。   

创建枚举
<!-- AWP_Enum_Def Name="<Name des Enum Typs>" 
Values='0:"<Text_1>", 1:"<Text_2>", ... , x:"<Text_x>"' --> 
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在用户程序读写命令中使用枚举值
<!-- AWP_In_Variable Name='<Varname>' Enum="<EnumType>" -->
<!-- AWP_Out_Variable Name='<Varname>' Enum="<EnumType>" -->

读取 PLC 变量的示例
<!-- AWP_Enum_Def Name='AlarmEnum' Values='0:"No alarms", 1:"Tank 
is full", 2:"Tank is empty"' --><!-- AWP_Out_Variable 
Name='"Alarm"' Enum="AlarmEnum" -->...<p>The current value of 
"Alarm" is :="Alarm":</p>
如果 CPU 中“报警”的值为 2，那么将在 HTML 页面中显示以下文本信息：

由于枚举定义将字符串 "Tank is empty" 分配给数值 2，因此将显示 'The current value of 
"Alarm" is Tank is empty' 。

写入 PLC 变量的示例
<!-- AWP_Enum_Def Name='AlarmEnum' Values='0:"No alarms", 1:"Tank 
is full", 2:"Tank is empty"' --><!-- AWP_In_Variable 
Name='"Alarm"' Enum='AlarmEnum' -->...
<form method="POST">
<p><input type="hidden" name='"Alarm"' value="Tank is full" /></p>
<p><input type="submit" value='Set Tank is full' /></p>
</form>
由于枚举定义将字符串 "Tank is full" 分配到数值“1”，因此值“1”将写入 PLC 变量 "Alarm" 中。 

片段定义 (S7-1200)

片段       
片段是由 CPU 单独处理的 Web 页面的“逻辑部分”。

片段通常是完整的页面，但也可以是文件等元素（如图像）或完整的文档。

定义片段

 
<!-- AWP_Start_Fragment Name="<Name>" [Type="<Type>"] [ID="<Id>"] 
[Mode=<Mode>]-->
 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1640 编程和操作手册, 11/2022



通过此命令指定片段的开头。 片段延伸至下一片段开头或文件结尾。

• <Name> 指示片段名称。

名称必须以字母 [a-zA-Z] 或下划线 ( _ ) 开始。 在第一个字符后可以跟随字母、下划线或

数字 [0-9]。
• <Type> 指示片段类型。

– "“manual”用户程序收到有关请求片段的通知，可由用户程序更改返回的 Web 页面。

– "“automatic” 将自动处理页面（默认）。

• <id> 可以为片段预定义数字 ID。 如果未分配 ID，将自动为片段分配一个 ID。对于手册

页面 (<Type>=manual) ，可以使用该 ID 访问 CPU 用户程序中的片段。

说明

保持 ID 值较小，这是因为高 ID 会影响 Web Control DB 的大小。

• <Mode> 片段支持 visible 和 hidden 模式。

– "visible” 该片段是网页的一部分。 可以预设这种模式，也可以将其忽略。

– "hidden” 该片段不是网页的一部分。 但是，该片段将保存在 Web DB 中，用户程序将

其插入到一个所请求的网页中。 可以通过交换片段 ID（Web-Control-
DB.fragment_index 变量），在所请求的 Web 页面中插入一个“隐藏的”片段。

通过“AWP_Start_Fragment”命令将整个输入文档划分为片段。 "因此不需要

“AWP_End_Fragment”命令。

如果未使用开始片段命令，则文件将映射为一个片段；片段名来源于文件名。 如果文件被

划分为多个片段（通过“AWP_Start_Fragment”），则文件必须从“AWP_Start_Fragment”命令

开始。

导入片段 (S7-1200)
可以在 HTML 页面中声明片段并将此片段导入到其它 Web 页面。

示例

公司徽标将显示在 Web 应用程序的所有 Web 页面中。

仅提供了一个显示公司徽标的片段的 HTML 代码实例。 可以根据需要将片段多次导入多个 
HTML 文件。
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语法

 
<!-- AWP_Import_Fragment Name = "<name>"-->
 

• <name> 为要导入的片段名。

示例

Web 页面中用于声明片段的 HTML 代码：

 
<!-- AWP_Start_Fragment Name = "My_Company_Logo" -->
<p><img src = "compay_logo.jpg"></p>

示例

另一 Web 页面中用于导入已声明片段的 HTML 代码：

 
<!-- AWP_Import_Fragment Name = "My_Company_Logo" -->
 

创建并装载数据块 (S7-1200)

要求

• 已创建了 Web 应用程序 (*.html，*.js，*.png ...) 所需的所有源文件。

• 这些源文件位于 1 个文件夹中，而且该文件夹中只包含 Web 应用程序所需的源文件。其

它文件不能位于该文件夹中。

操作步骤

要通过源文件为 STEP 7 中的用户自定义 Web 页面生成数据块，请按以下步骤操作：

1. 例如，在设备配置中选择 CPU。
2. 在巡视窗口的“属性 > 常规 > Web 服务器”(Properties > General > Web server) 下选择用户自

定义 Web 页面属性。

3. 选择 Web 应用程序源文件所在的文件夹作为“HTML 来源”。

4. 输入在启动 Web 应用程序时将要打开的 HTMP 页面作为起始 HTML 页面。
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5. 必要时，输入应用程序名。

6. 必要时，可以扩展文件扩展名范围作为“具有动态内容的文件”。仅输入也包含 AWP 命令的
文件扩展名。

7. 如果尚未在用户程序中使用 Web Control DB 编号和片段 DB 起始编号，则可以保留这两个数字。

8. 单击“创建”(Create) 按钮通过源文件创建 DB。
生成的数据块被保存到项目导航的“系统块”文件夹（“Web 服务器”子文件夹）中。

9. 在 CPU 中，选择要装载的网络视图，然后在“在线”(Online) 菜单中选择“装载到设备”(Load 
in device) 命令以下载块。在下载前已隐式启动了块编译。
如果在该过程中报错，则必须修复这些错误后才能下载组态。

有关生成 Web 数据块的提示信息

时单击“Web 服务器 > 用户自定义页面”(Web server > User-defined pages) 区域中的“生成

块”(Generate blocks) 按钮，STEP 7 将检查是否可生成相应的 Web 数据块。

生成 Web 数据块失败的原因有：

• 文件名和变量名的长度过长

如果复杂的 Web 应用程序中包含大量文件和目录，则生成 Web 数据块时可能失败。此时，

生成操作将终止并显示消息“文本列表溢出...”(Text list overflow...)。这是因为管理信息

的系统内部大小限值保存在 Web 数据块中。 
解决方法：使用较短的文件名和变量名。 

• 包含有动态内容的文件（包含 AWP 命令的文件）过大

如果包含有动态内容的文件（如，*.htm、*.html）过大（S7-1500 CPU ，超过 64 kB），

将显示以下消息“WebInt：无法读取 Web 应用程序的文件...”(WebInt: Unable to read files 
for web application ...)，同时还将显示有关文件的大小和导致该错误的文件路径等信息。 
解决方法：使用以下 AWP 命令，对文件进行拆分： 
<!-- AWP_Start_Fragment Name='<Fragmentname>' -->
该命令将文件内部拆分为 CPU 可单独处理的多个段。

创建并装载数据块 (S7-1200)

要求

• 已创建了 Web 应用程序 (*.html，*.js，*.png ...) 所需的所有源文件。

• 这些源文件位于 1 个文件夹中，而且该文件夹中只包含 Web 应用程序所需的源文件。其

它文件不能位于该文件夹中。
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操作步骤

要通过源文件为 STEP 7 中的用户自定义 Web 页面生成数据块，请按以下步骤操作：

1. 例如，在设备配置中选择 CPU。
2. 在巡视窗口的“属性 > 常规 > Web 服务器”(Properties > General > Web server) 下选择用户自

定义 Web 页面属性。

3. 选择 Web 应用程序源文件所在的文件夹作为“HTML 来源”。

4. 输入在启动 Web 应用程序时将要打开的 HTMP 页面作为起始 HTML 页面。

5. 必要时，输入应用程序名。

6. 必要时，可以扩展文件扩展名范围作为“具有动态内容的文件”。仅输入也包含 AWP 命令的
文件扩展名。

7. 如果尚未在用户程序中使用 Web Control DB 编号和片段 DB 起始编号，则可以保留这两个数字。

8. 单击“创建”(Create) 按钮通过源文件创建 DB。
生成的数据块被保存到项目导航的“系统块”文件夹（“Web 服务器”子文件夹）中。

9. 在 CPU 中，选择要装载的网络视图，然后在“在线”(Online) 菜单中选择“装载到设备”(Load 
in device) 命令以下载块。在下载前已隐式启动了块编译。
如果在该过程中报错，则必须修复这些错误后才能下载组态。

有关生成 Web 数据块的提示信息

时单击“Web 服务器 > 用户自定义页面”(Web server > User-defined pages) 区域中的“生成

块”(Generate blocks) 按钮，STEP 7 将检查是否可生成相应的 Web 数据块。

生成 Web 数据块失败的原因有：

• 文件名和变量名的长度过长

如果复杂的 Web 应用程序中包含大量文件和目录，则生成 Web 数据块时可能失败。此时，

生成操作将终止并显示消息“文本列表溢出...”(Text list overflow...)。这是因为管理信息

的系统内部大小限值保存在 Web 数据块中。 
解决方法：使用较短的文件名和变量名。 

• 包含有动态内容的文件（包含 AWP 命令的文件）过大

如果包含有动态内容的文件（如，*.htm、*.html）过大（S7-1500 CPU ，超过 64 kB），

将显示以下消息“WebInt：无法读取 Web 应用程序的文件...”(WebInt: Unable to read files 
for web application ...)，同时还将显示有关文件的大小和导致该错误的文件路径等信息。 
解决方法：使用以下 AWP 命令，对文件进行拆分： 
<!-- AWP_Start_Fragment Name='<Fragmentname>' -->
该命令将文件内部拆分为 CPU 可单独处理的多个段。
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PLC 程序结构 (S7-1200)
用户程序必须调用“ WWW”指令以使 Web 应用程序（如用户自定义 Web 页面）可供标准 Web 
页面上的 CPU 使用，并允许在该位置进行调用。   
由源文件生成的 Web Control DB 是“WWW”指令的输入参数 (CTRL_DB)。 Web Control DB 引
用在片段 DB 中编码的用户自定义 Web 页面的内容，随后接收状态和控制信息。

在启动程序中调用指令“WWW”
如果不希望用户程序影响请求的 Web 页面，则仅在启动 DB 中调用“WWW”指令一次即可。该

指令用于初始化 Web 服务器和 CPU 之间的通信。

在循环程序中调用“WWW”指令

还可以在循环处理的 OB（如 OB 1）中调用“WWW”指令。 这样能够处理来自用户程序中 Web 
服务器的请求。 为此必须使用手动片段。

在这种情况下，必须评估来自 Web Control DB 的信息以识别请求的 Web 页面或请求的片段。 
另一方面，还必须设置用户程序中的某位，以在处理 Web 页面请求后明确发布 Web 服务器

返回的 Web 页面。

下列章节说明了 Web Control DB 的结构。

Web Control DB (S7-1200)
Web Control 
DB（默认为 DB 333）通过 STEP 7 创建，包含用户页面结构、通信状态以及可能发生的任何

错误的信息。

除了 Web Control DB 外，还创建了其它片段 DB。 这些片段 DB（可以只有一个片段 DB）在 
Web Control DB 中进行了引用。 片段 DB 包含 Web 页面和片段中编码的介质数据，例如图像。 
用户程序无法更改片段 DB 的内容。 仅针对数据管理自动创建了片段 DB。
可通过符号访问 Web Control DB 的状态和控制变量。

下面列出了进行状态评估和控制交互所需的 Web Control DB 的变量。

Web Control DB 提供了两类信息：

• 全局状态信息： 不一定是具体 Web 页面的请求。

• 请求状态和控制信息： 有关未决请求的信息。
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全局状态信息 

"WEB-Control_DB".commandstate.init 激活和初始化 Web 应用程序。

"WEB-
Control_DB".commandstate.deactivate

取消激活 Web 应用程序。

"WEB-
Control_DB".commandstate.inititializing

初始化 Web 应用程序（读取 Web Control DB 
等）。

"WEB-Control_DB".commandstate.error 无法初始化 Web 应用程序。 原因编码在 in 
"WEB-
Control_DB".commandstate.last_error  中。

"WEB-
Control_DB".commandstate.deactivating

关闭 Web 应用程序。

"WEB-Control_DB".commandstate.initialized 已初始化 Web 应用程序且准备就绪。

"WEB-Control_DB".commandstate.last_error 请参见下一张表以了解可能出现的错误的值

表。

Last_error 说明

1 片段 DB 不一致（不适合 Web Control DB）。

2 已存在使用该名称的 Web 应用程序。

3 在 Web 服务器中初始化时出现存储器错误。

4 Web Control DB 中数据不一致。

5 片段 DB 不可用（未装载）。

6 片段 DB 没有 AWP ID。
7 枚举片段（包含枚举类型的文本和信息）不可用。

8 目前不允许 Web Control DB 中通过命令标记请求的动作。

9 未初始化 Web 应用程序（如果在禁止后未重新初始化）。

10 Web 服务器被禁用。

... 如果成功初始化 Web 应用程序，则复位 Last_error。
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请求状态信息

请求状态信息必须是四种可能的请求之一，x = [1 到 4]。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].idle 无需执行任何操作。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].waiting 用户程序必须对来自手动片段的请求有所响

应，且会启动 Web 服务器中的进一步处理。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].sending Web 服务器正忙于处理请求/片段。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].aborting TCP 连接被 Web 服务器关闭。

请求控制信息

请求控制信息必须是四种可能的请求之一，x = [1 到 4]。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].continue 释放正在处理的片段以进行发送。 启动下一

片段的处理。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].repeat 释放正在处理的片段以进行发送。 随后再次

处理片段。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].abort 关闭 TCP 连接。

"WEB-Control_DB".requesttab[x].finish 释放正在处理的片段以进行发送。 停止请求

的进一步处理（终止请求）。

示例：

DB 的变量为： “WEB-Control_DB”。 可通过用户程序中的请求位 "WEB-
Control_DB".commandstate.error  来确定在初始化 Web 应用程序时是否出现错误。

如果出现错误，则可以使用 "WEB-Control_DB".commandstate.last_error 值来进行分析。

与用户程序交互 (S7-1200)
借助手动片段，可以确保用户程序同时对浏览器条目进行响应，从而用户程序可以准备返回

的网站。

片段类型     
要在用户程序中响应接收到的数据，必须对数据写入的片段采用“手动”片段类型（或“手

动页面”）：
<!-- AWP_Start_Fragment Name="testfrag" ID="1" Type="manual" -->
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自动和手动页面的值通过相同的方式传送到 CPU 的 Web 服务器：

示例：
<form method="POST" action="">
 <p>
  <input type="submit" value="Set new value">
  <input type="text" name='"Velocity"' size="20">
 </p>
</form>

手动片段的用户程序

当使用手动页面时，必须在 CPU 的用户程序中循环调用“WWW”指令。

要对浏览器中输入的值作出响应，必须首先在用户程序中评估手动页面向 Web 服务器提出

的请求。Web Control DB（例如 DB 333）必须审查未决请求来进行此操作。 管理四个请求

的数组包含在 Web Control DB 的“requesttab”段中。数组的每个元素均包含有关结构中相应

请求的信息。

可以通过简单的编程示例来说明如何根据 Web Control DB 来检查排队的请求。
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当请求被提出时，该程序段将片段 ID 写入到 #frag_index  变量中，（值范围为 1-4 的）请

求号写入到 #req_index 变量中。

借助此信息，可以在程序中针对每个片段 ID 分别处理传送到请求的信息（例如似然性检查）。

一旦程序完成了对请求的处理，必须应答请求，并且在 Web Control DB（例如，DB 333）的

“requesttab”中再次重置相应条目。

以下通过一个简单的编程示例来说明对请求的回复：
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浏览器请求与用户程序交互的主要步骤

下图显示了 Web 浏览器请求作用于 Web Control DB 内容的主要简化步骤，以及在返回（响

应）处理的 Web 页面之前用户程序需要执行的动作。
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在浏览器中显示定制 Web 页面 (S7-1200)

在浏览器中显示 Web 页面 
从 Web 浏览器的标准 Web 页面调用此类 Web 页面。 
除了导航栏中的其它链接，标准 Web 页面还具有到“用户页面”的链接。 
单击“用户页面”链接打开已组态为默认 HTML 页面的 Web 浏览器。 

以多种语言创建定制 Web 页面 (S7-1200)
您可以使您的每个定制 Web 页面采用多种语言。

要求

语言相关的 HTML 页面必须保存在包含对应语言缩写的文件夹结构中：

指定的语言缩写  
语言缩写“de”、“en”、“fr”、“es”、“it”和“zh”是固定不变的。 不支持其它的语言包或其它指定

的的语言包。

必要时可以在同一文件夹层级中为其它文件创建更多文件夹；例如，图像使用“img”文件夹，

Java 脚本使用“script”文件夹。

选择一个入口页面 (S7-1200)

将用户页面定义为起始页面

除了默认的简介页面之外，  还可将用户页面的起始页面定义为 Web 服务器的起始页面。
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要在 STEP 7 中将用户页面定义为 Web 服务器的起始页面，请按以下步骤操作：

1. 在设备组态中选择该 CPU。
2. 打开 CPU 巡视窗口的“属性 > 常规 > Web 服务器”(Properties > General > Web server) 下的

设置。

3. 在“选择入口页面”(Select entry page) 下方的“入口页面”(Entry page) 区域中，选择条目
“AWP1”。

此时，即可在浏览器中输入该 CPU 的 IP 地址，系统将自动建立与用户页面的连接。

如果要再次访问该 CPU 的 Web 页面，则可输入 URL“http://a.b.c.d./Portal/Portal.mwsl?
PriNav=Start”或“https://a.b.c.d/Portal/Portal.mwsl?PriNav=Start”从用户页面链接到 Web 页
面中。此时，将显示信息“a.b.c.d”，如所组态 CPU 的 IP 地址。

HTML 中的链接示例：
<a href="/Portal/Portal.mwsl?PriNav=Start">SIMATIC Web pages</a>

说明

如果将用户页面定义为 Web 服务器的起始页面，则系统会禁止对该 CPU Web 页面的所有直

接访问。同时也会禁用该 CPU 保存的 Web 页面书签以及服务数据的读取页面。

读取服务数据

如果将用户页面定义为 Web 服务器的起始页面，则系统将禁止对服务数据读取 Web 页面的

所有直接访问。

如果要继续通过 Web 服务器读取服务系统中的服务数据，则可将该服务数据页面直接链接

到用户页面中。

与 CPU 的 Web 页面类似，通过 URL “http://a.b.c.d/save_service_data”或“https://a.b.c.d/
save_service_data”链接到服务数据页面中。其中，“a.b.c.d”为所组态 CPU 的一个 IP 地址示

例。

HTML 中的链接示例：
<a href="/save_service_data">Service data</a>

定制 Web 页面的语言切换 (S7-1200)

要求

HTML 页面包含在预定义的语言文件夹中，例如，带有德语文本的 HTML 页面位于“de”文件

夹中，带有英语文本的 HTML 页面位于“en”文件夹中。
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语言切换概念 
语言切换基于一个名为“siemens_automation_language”的预定义 cookie。 如果此 cookie 设
置为值“de”，在则下一次 Web 页面请求或 Web 页面更新时，Web 服务器将切换到“de”文件

夹中的 Web 页面。

类似地，如果 cookie 设置为“en”，则 Web 服务器切换到“en”文件夹中的 Web 页面。

语言切换示例 (S7-1200)
示例构造如下：

• 在“de”和“en”文件夹下都能找到具有相同名称的语言相关的 HTML 文件（例如，

“langswitch.html”）。 根据文件夹的名称，两个文件中要显示的文字语言分别为德语 
(German) 和英语 (English)。

• 在文件夹结构中，还有一个包含“lang.js”JavaScript 文件的“script”文件夹。 该文件中保存

了语言转换所需的功能。

“langswitch.html”文件的结构（“de”文件夹）

元数据“内容语言”、字符集和 JavaScript 文件的路径在文件头中进行了设置。
<!DOCTYPE HTML PUBLIC "-//W3C//DTD HTML 4.01 Transitional//EN">
<html>
<head>
<meta http-equiv="Content-Language" content="de">
<meta http-equiv="Content-Type" content="text/html; 
charset=utf-8">
<title>Switch language to German page</title>
<script type="text/javascript" src="script/lang.js" ></script>
<head>
语言选择是通过文件正文中的“选择”(select) HTML 元素实现的。 选择元素对一个列表框进

行了初始化，并包含选项“de”（标记为“德语”）和“en”（标记为“英语”）；默认值为

“de”。 
通过“onchange”事件处理器 (event handler) 对“DoLocalLanguageChange(this)”函数进行调

用。 “this”参数将选择对象及其选项传送到该函数。 每次选项改变时“onchange”对该函数进

行调用。
<!-- Language Selection -->
<table>
    <tr>
        <td align="right" valign="top" nowrap>
          <!-- change language immediately on change of the 
selection -->
          <select name="Language" 
onchange="DoLocalLanguageChange(this)" size="1">
                <option value="de" selected >Deutsch</option>
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                <option value="en" >English</option>
            </select>
        </td>
     </tr>
</table>
<!-- Language Selection End-->

“langswitch.html”文件的结构（“en”文件夹）

英语文本的 HTML 文件头与德语文本的 HTML 文件具有相似的结构。 
<!DOCTYPE HTML PUBLIC "-//W3C//DTD HTML 4.01 Transitional//EN">
<html>
<head>
<meta http-equiv="Content-Language" content="en">
<meta http-equiv="Content-Type" content="text/html; 
charset=utf-8">
<title>Language switching english page</title>
<script type="text/javascript" src="script/lang.js" ></script>
语言选择也是通过文件正文中的“选择”(select) HTML 元素实现的。 与德语 HTML 文件相反，

已将英语选项选择为默认值，文本或标签都为英语。
<!-- Language Selection -->
<table>
    <tr>
        <td align="right" valign="top" nowrap>
          <!-- change language immediately on change of the 
selection -->
          <select name="Language" 
onchange="DoLocalLanguageChange(this)" size="1">
                <option value="de" >German</option>
                <option value="en" selected >English</option>
            </select>
        </td>
     </tr>
</table>
<!-- Language Selection End-->

“lang.js”文件的结构（位于“script”文件夹中）

JavaScript 文件中定义了“DoLocalLanguageChange”函数；并通过语言选择的值来调用

“SetLangCookie”函数。SetLangCookie 结合了 cookie 名称和 cookie 值，并通过适当的 
document.cookie 属性对 cookie 进行设置。 必须重新加载 Web 页面

（top.window.location.reload）以便 Web 服务器对 cookie 的设置作出响应，显示所需的语

言。

function DoLocalLanguageChange(oSelect) {
        SetLangCookie(oSelect.value);
        top.window.location.reload();
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    }

 function SetLangCookie(value) {
        var strval = "siemens_automation_language=";
            // this is the cookie by which the web server
            // detects the desired language
            // this name is required by the web server
        strval = strval + value;
        strval = strval + "; path=/ ;";
            // set path to the application, since otherwise
            // path would be set to the requesting page  
            // would not get the cookie. 
            // The path for user defined applications follows this 
sample: 
            // path=/awp/<application name>/<pagename>
            // example: path=/awp/myapp/myappstartpage.htm  
            //(where myapp is the name of the web application  
            // entered in the web server properties of the cpu)
            /*
            use expiration if this cookie should live longer
            than the current browser session
            var now      = new Date();
            var endttime = new Date(now.getTime() + expiration);
            strval = strval + "; expires=" + endttime.toGMTString() 
+ ";";
            */
        document.cookie = strval;
    }

更多示例 (S7-1200)
向瓶中灌装不同饮料

在本示例中，介绍了如何通过用户自定义的 Web 页面对装瓶工厂 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/94681612)进行监控和控制。

待装瓶的饮料类型可通过配方进行确定。 
控制和显示该工厂时，无需使用任何面板 (HMI)。 
只需通过 Web 浏览器，即可显示该 Web 页面。

系统将使用当前过程值定期更新 Web 页面中的数据。 
Web 服务器基于一种内置的后台框架 (iframe) 实现过程数据的定期发送。通过这种内置框架,
当前的过程值将传输到浏览器中。然后通过 JavaScript，从内置框架中读取这些过程值并插

入到主页面中。

此外，也可以通过 Web 页面调用 CPU 中的函数，以启动/停止装瓶操作或导入/导出配方（请

访问链接装瓶工厂应用 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
94681612)）。
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储罐的填充与排空

在本示例中，介绍了如何通过用户自定义的 Web 页面对液体储罐 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/58862931)进行监控和控制。用户可通过这

些按钮，准确控制储罐内液体的流入和流出。

在此页面中，还将显示储罐中的当前液位和 近十次液位及其对应的时间信息。

在“概览”(Overview) 页面和“数据”(Data) 页面中，将按照固定的时间间隔读取当前过程值。

之后，Web 服务器再将全新的页面发送到浏览器中。

此外，“数据选项”(DataOpti) 页面将用一内置框架快速接收 Web 服务器发送过来的当前罐

液位数据（参见储罐仿真应用 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
58862931)）。

1.4.1.9 组态中央机架 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在以下章节中将介绍如何组态中央机架。 因此也将了解到分配模块地址的相关信息。

组态模块概述  

步骤 说明

1 选择一个中央模块 (页 1669)。
2 指定模块的属性 (页 1672)。
3 指定输入和输出地址 (页 1549)。

参见

寻址模块 (页 1548)
寻址模块 (页 1546)
模块规则 (页 1658)
模块规则 (页 1659)
模块规则 (页 1660)
组态设备简介 (页 43)
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1.4.1.10 模块规则 (S7-300)

简介

有一些具体的插槽规则适用于 S7-300 模块。

在设备视图中选择硬件目录中的模块时，将在机架中标出适用于该模块的所有插槽。 只能

将模块拖动到标记的插槽中。

插入、移动或交换模块时，该插槽规则仍然适用。

适用于 S7-300 的插槽规则

除了常规插槽规则外，以下规则也适用于 S7-300： 
• 多可以使用 4 个机架。

机架 0：
– 插槽 1： 仅适用于电源（例如 6ES7 307-...）或为空

– 插槽 2： 仅适用于中央机架（例如 6ES7 314-...）
– 插槽 3： 接口模块（例如 6ES7 360-.../365-...）或为空

– 插槽 4 到 11： 信号模块或功能模块、通讯处理器或为空。

机架 1 - 3：
– 插槽 1： 仅适用于电源模块（例如 6ES7 307-...）或为空

– 插槽 2： 空
– 插槽 3： 接口模块（例如 6ES7 361-.../365-...）
– 插槽 4 到 11： 信号模块或功能模块、通讯处理器（取决于使用的接口模块）或为空。

• 若使用集成 I/O 的 CPU，则不能使用机架 3 中的插槽 11。
• 必须无间隙地一个挨一个安装模块。

说明

S7-300 中的插槽 3 留给接口模块使用。 如果使用单个机架，则不分配此插槽，因为不必

插入接口模块。 在实际结构中将不会有间隙，否则背板总线会有中断！

使用有源背板总线的 ET200m 在分配可以有间隙。

适用于 DM 370 占位模块的特殊规则

可插入 DM 370 占位模块 (6ES7 370-0AA01-0AA0) 代替随后将使用的模块。

DM 370 占位模块为模块化 DP 从站中的模块（例如为数字量输入/输出模块）保留 1 个字节

的地址空间。
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参见

机架：常规插槽规则 (页 53)

1.4.1.11 模块规则 (S7-400)

简介

S7-400 模块有一些特定的插槽规则。 S7-400 机架中的组件分配规则取决于所用的机架类型。

在设备视图中选择硬件目录中的模块时，将在机架中标出适用于该模块的所有插槽。 只能

将模块拖动到标记的插槽中。

插入、移动或交换模块时，该插槽规则仍然适用。

S7-400 中央机架的插槽规则        
除了一般插槽规则外，S7-400 中央机架还需要遵守以下组件排放规则 ：
• 仅在插槽 1 插入电源模块（ 冗余电源模块除外）

• 多插入 6 个接口模块（传输 IM）； 多 2 个用于功率传输

• 通过接口模块 多可将 21 个扩展机架连接到中央机架

• 多连接 1 个功率传输扩展机架到一个传输 IM 接口（IM 461-1 连接 IM 460-1）
• 多连接 4 个非功率传输扩展机架（IM 461-0 连接 IM 460-0 或 461-3 连接 IM 460-3）

S7-400 扩展机架的插槽规则

除了常规的插槽规则之外，S7-400 扩展机架还需要遵守以下组件插排规则 ：
• 仅在插槽 1 插入电源模块（ 冗余电源模块除外）

• 只能将接口模块（接收方 IM）插入右侧靠外的插槽（插槽 9 和插槽 18）
• 只能将 K 总线模块插入扩展机架且数量不得超过 6 个（否则无法访问扩展机架）

冗余电源模块的特殊规则    
可以将冗余电源模块插入机架两次。 通过查看“硬件目录”(Hardware Catalog) 任务卡上的

“信息”(Information) 窗口，可以了解功率传输模块是否冗余。
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必须遵循以下规则：

• 只能将冗余电源模块插入指定机架（通过“硬件目录”(Hardware Catalog) 任务卡中的信

息文本识别）。

• 冗余功率传输模块必须插入插槽 1 及连接插槽（不允许有间隔！）。

• 冗余和非冗余功率传输模块不能插入同一机架中（这意味着不允许“混合使用”）。 

参见

机架：常规插槽规则 (页 53)

1.4.1.12 模块规则 (S7-1500)

使用 S7-1500 模块 (S7-1500)

简介   
S7‑1500 自动化系统的 CPU 是模块化控制器，适用于离散和连续过程的中高性能自动化系

统解决方案。

应用领域   
S7‑1500 自动化系统设计为适用于过程和生产自动化的系统解决方案。在通用自动化系统中，

S7‑1500 自动化系统代表集中和离散设计应用的 佳解决方案。 
凭借可灵活扩展的结构，可按照当地的特定需求对控制系统进行需求量身定制。 
S7‑1500 自动化系统的防护等级为 IP 20，适合安装在控制柜中。

结构   
S7‑1500 自动化系统安装在安装导轨上， 多可以包含 32 个模块。并通过总线连接器连接

各个模块。通过背板总线供电；CPU 本身也可以向多个模块供电。如果模块功耗超过 CPU 提
供的功率，那么可以插入 多三个额外的电源模块。

设计紧凑

S7-1500 自动化系统还可提供紧凑型设计。其中，CPU 中将集成输入和输出。
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紧凑型 CPU 支持通过 S7-1500 自动化系统的所有模块进行扩展。完全扩展后，CPU 及其集

成的模块数量可达 32 个（参见手册《CPU 1511C-1 PN (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/109478675)》和《CPU 1512C-1 PN 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/109478676)》）。

参见

适用于 S7-1500 模块的插槽规则 (页 1661)
组态 S7-1500 站 (页 1662)
预计供电量计算 (页 1664)
检查预计供电量 (页 1665)

适用于 S7-1500 模块的插槽规则 (S7-1500)
S7-1500 模块有一些特定的插槽规则。在设备视图中选择硬件目录中的模块时，将在机架中

标出适用于该模块的所有插槽。只能将模块拖动到标记的插槽中。插槽规则适用于模块的插

入、移动或更换等情况。

适用于 S7-1500 的插槽规则     
以下插槽规则适用于 S7-1500：
• 除了 CPU 之外，在一个机架中还可以插入 多 31 个模块。

• 多可以插入三个电源模块。这些模块与 CPU 一同为机架上的所有下游设备进行供电。各

个模块的功耗将决定所需电源模块的 少数量。

– CPU 左侧（插槽 0）可插入一个负载电流电源模块 PM 或一个系统电源模块 PS。 
– CPU 右侧（插槽 2 到 31） 多可插入额外两个标准系统电源模块 (PS)。

说明

电源段

电源段由电源模块以及由该电源模块供电的模块组成。电源模块始终为安装在右侧的模块供

电。电源段到下一个电源模块处终止。从下一个电源模块和安装该电源模块右侧的模块将构

成一个新的电源段。电源模块左侧的模块就可以通过上游电源模块供电也可以通过 CPU 进
行供电。
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参见

预计供电量计算 (页 1664)
组态 S7-1500 站 (页 1662)
将保持性扩展数据区域与 PS 60W 24/48/60VDC HF 配合使用 (页 1666)

组态 S7-1500 站 (S7-1500)
S7-1500 CPU 可通过多种 I/O 模块扩展。除了模拟量和数字量输入及输出模块，还可以使用

工艺模块、通信模块和特殊模块。尽管这些模块都具有高性能，但在硬件配置十分庞大的情

况下，S7-1500 CPU 还是会限制 I/O 模块及所组态的 IO 系统的数量。这些数量的限值取决

于所使用的 CPU。因此在配置硬件时，应符合相应 CPU 技术规范表格中所列出的限值。

站的 大组态 
编译硬件配置时，需要进行检查站组态是否超出了 大限值。但在组态 S7-1500 站时，

好能确保达到所有数量的限值。在创建硬件配置时，尤其应该检查设备的技术规范是否满足

以下条件：

• PROFINET、PROFIBUS 和工业以太网中通信模块和通信处理器的 大数量

如果使用 S7-1513 (6ES7 513-1AL00-0AB0)，那么所允许的 大数量为 6。
• 分布式 PROFINET IO 系统和分布式 PROFIBUS DP 系统的 大数量。

通过智能设备连接的 IO 系统不计入 大数量中。在这种情况下，将使用智能设备的 大

组态规则。
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• 分布式 I/O 设备的 大数量（IO 设备和 DP 从站）

该数量中包含分配给 CPU 的所有分布式 I/O 设备，而无需考虑这些设备连接的接口（集

成的接口或 CP/CM 接口）如果组态为一个智能设备，则仅包含 I/O 设备中的 CPU。
如果将智能设备连接到 PROFINET IO 系统，那么将不包含智能设备下一级 PROFINET IO 系
统中的 IO 设备。

• 大模块/子模块数量

可插入的模块 大数量通常非常大，S7-1500 自动化系统的标准硬件配置通常无法达到

这一数量。

如果在大型安装中使用带有子模块的模块，那么可能会超出 CPU 可处理的模块/子模块数

量。

不带子模块的单个 I/O 模块，将只需要分配一个资源。

而复杂模块中可以带有多个子模块，而且每个子模块都需要分配一个资源。因此，一个

带有子模块的模块还需要分配一个额外的资源（代表整个模块）。

示例：

根据以下计数方法，IM 155-5PNHF 接口模块需要分配 5 个资源：

2 个资源用于 PROFINET 接口的 2 个端口，1 个资源用于 PROFINET 接口，1 个资源用于

子模块的接口模块参数。如上文所述，由于模块带有子模块，因此需要增加一个额外的

资源。

示例

下图举例说明了一个硬件配置以及上述的计数方法：

图 1-70 在图中，将 PLC_1 组态为 IO 控制器。IO-Device_1 和 PLC_2 为 PLC_1 IO 系统中的设备。虽然 IO-Device_2 
也连接在同一个网络上，但不属于该 IO 系统。因此，PLC_1 的 IO 系统有两台智能设备。

图 1-71 在第二个图中，虽然 PLC_2 是 PLC_1 IO 系统中的一个智能设备，但同时也是一个 IO 控制器。下位 IO 系
统可通过通信模块进可扩展，并将该 IO 系统连接到 IO device_2 中。这样，PLC_2 上总共有两个设备。 
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图 1-72 在第三张图中，将一个附加 IO 系统分配给 PLC_2。因而，PLC_2 现有两个 IO 系统，一个连接内部接口，

另一个连接通信模块。此时，另一台设备必须计入新 IO 系统中。在 PLC_2 的硬件配置中，共有三台智能

设备 - 一台智能设备（PLC_2 分配给 PLC_1）和两台 I/O 设备（分配给 PLC_2）。

参见

适用于 S7-1500 模块的插槽规则 (页 1661)
预计供电量计算 (页 1664)

预计供电量计算 (S7-1500)

简介

所有 I/O 模块都需要从背板总线得电控制电子设备。通常由 CPU 为其供电，但在必要时，还

可以通过额外的系统电源为背板总线供电。 

组态时检查供电/功耗比

可在 STEP 7 中检查供电/功耗比。 表格中列出了插入的所有 I/O 模块和这些模块的 大功耗。 
所插入的电源模块可以抵消掉功耗。 这样就可以大致了解所有模块是否都有足够的供电量。

在先后选择了 CPU 和“属性”(Properties) 选项卡之后，可以在巡视窗口的“系统电

源”(System power supply) 部分中找到该表格。

此外，在组态期间进行检查，可确定供电是否充足。 如果背板总线上的 I/O 模块消耗的功率

比供电功率要多，那么对应的单元格将显示为红色，并在编译了硬件配置之后收到一个相应

的警告信息。
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由 CPU 检查供电/功耗比

在操作期间，CPU 将监视是否符合供电/功耗比：

• 每次打开电源时

• 已安装的硬件发生变更时

如果 CPU 发现背板总线过载，将关闭所有由 CPU 或系统电源供电的 I/O 模块，并在诊断缓

冲区中输入一条报警。 供电/功耗比为负数时，CPU 不会启动。

过载的原因

过载可能是由于所安装和组态的硬件不匹配造成的。 例如，运行所需的系统电源装置没有

插入或没有打开，或者插入的模块数量比组态的多。

参见

检查预计供电量 (页 1665)
适用于 S7-1500 模块的插槽规则 (页 1661)
组态 S7-1500 站 (页 1662)

检查预计供电量 (S7-1500)
在组态一个站时，可以查看所有 I/O 模块的供电是否充足。 为此，必须先指定是否为 CPU 供
电。

步骤

要激活 CPU 的电源并评估供电/功耗比，请按以下步骤操作：

1. 例如，在网络视图中选择 S7-1500 CPU。
2. 在巡视窗口中打开“属性”(Properties) 选项卡。

将显示 CPU 的属性。

3. 在区域导航中选择“系统电源”(System power supply) 条目。

4. 如果已为 CPU 供电，则选择“连接到电源电压 L+”(Connection to supply voltage L+) 选项。 默
认情况下，该选项为激活状态。 这样，CPU 的功耗将计入供电/功耗比中。

5. 检查表格“电源段概况”(Power segment overview)，查看预计供电量是否为正数。 如果供电/
功耗比为负数，那么那些尚未通电的模块将标记为红色。

参见

预计供电量计算 (页 1664)
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将保持性扩展数据区域与 PS 60W 24/48/60VDC HF 配合使用 (S7-1500)
如果使用系统电源 PS 60W 24/48/60VDC HF，则 S7-1500 CPU 可使用保持性扩展数据区域。

发生电源故障时，可使用系统电源 PS 60W 24/48/60VDC HF 进行大量保持性数据的不间断

传送。

扩展的保持性数值取决于所用的 CPU。具体值，请参见 CPU 手册中的技术规范或相应的产

品信息。 
链接到产品信息： 
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/68052815 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/68052815)

要求

系统电源 PS 60W 24/48/60VDC HF 在使用保持性扩展数据区域时使用要求：

• CPU S7-1500，固件版本 V2.1 或更高版本 
• CPU S7-1500 兼容的硬件功能级别

对于以下 CPU，只能使用保持性扩展数据区的硬件功能级别 FS03 及以上版本：

– CPU 1517-3 PN/DP、CPU 1517F-3 PN/DP 
– CPU 1518-4 PN/DP、CPU 1518F-4 PN/DP
对于以下 CPU，只能使用保持性扩展数据区的硬件功能级别 FS02 及以上版本：

– CPU 1518F-4 PN/DP ODK
使用扩展的保持性数据区时，所列 CPU 不支持用户程序（软件）下载。 
解决方法：使用与 CPU 相匹配的硬件功能级别。

• STEP 7 V14 SP1 及以上版本
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组态带有 PS 60W 24/48/60VDC HF 的 S7-1500 的规则 
• 系统电源 PS 60W 24/48/60VDC HF 必须插在 CPU 的左侧（插槽 0）。 

在 ET 200MP 的分布式组态中，系统电源只能插在接口模块的左侧。在分布式应用中，电

源不能对 CPU 的保持性数据区域进行扩展。 
STEP 7 将使用一个蓝色边框显示可放置模块的插槽，因此不会发生组态错误。

在下图中，系统电源模块 (PM) 插在插槽 100 中，位于插槽 0 的左侧。仅当插入 CPU 固
件版本 V2.1 及更高版本时，该插槽才显示。 

• 系统电源 PS 60W 24/48/60VDC 不能插入到 CPU 的右侧或接口模块 (ET 200MP) 的右侧。

如果需要使用额外的系统电源增加背板总线的电量，则可在插槽 2 中插入一个标准系统

电源。 
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• 如果正在使用 PS 60W 24/48/60VDC HF，则功率平衡计算中将不考虑 CPU 的 24 V 电源。

即，无法为 CPU 连接 24 V DC。因此，CPU 参数“系统电源”(System power supply) 需设

置为“不连接电源电压 L+”(No connection to supply voltage L+)。

• 参数“比较预设模块与实际模块”(Comparison preset to actual module) 需设置为“仅兼

容时启动 CPU”(Startup CPU only if compatible)。 
原因：仅当插入 PS 60W 24/48/60VDC HF 时，才可确保整个 CPU 工作存储器（数据）的

保持性。

插入 PS 60W 24/48/60VDC HF 时，STEP 7 将自动为该插槽设置此值。

在编译用户程序或将用户程序加载到 CPU 时，STEP 7 将检查上述规则。

部件更换方案

使用 PS 60W 24/48/60VDC HF 系统电源，可更换插槽 0 中所组态的 PS 60W 24/48/60VDC（标

准 PS）。此时，无法使用扩展的保持性数据区。

而且，不能使用标准 PS 替换所组态的 PS 60W 24/48/60VDC HF。

PS 60W 24/48/60VDC HF 系统电源的诊断缺失

发生断电时，可保存扩展的保持性数据至关重要。CPU 固件版本 V2.1 和更高版本无法输出 
PS 60W 24/48/60VDC HF 的以下诊断信息：

• 电源故障

• 开关位置关断
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参见

保持性存储区 (页 1282)
适用于 S7-1500 模块的插槽规则 (页 1661)

1.4.1.13 选择模块 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

从硬件目录中选择一个 CPU，并且将其与机架一起置于网络视图中。 从硬件目录中将所需

的模块拖到该设备上；这些模块会自动排列在机架上。

在硬件目录中选择组件

在硬件目录中，每个硬件组件显示为一个文件夹。 打开此文件夹时，会显示所选硬件组件

的不同版本及其产品编号。

以下是如何在网络视图中设置 CPU 与机架的示例。

要求

• 硬件目录已打开。

• 您必须处于网络视图中。

步骤

要从硬件目录中选择 CPU，请按以下步骤操作：

1. 在硬件目录中导航到包含所需 CPU 的文件夹。

2. 打开这个具有所需 CPU 型号的文件夹；将显示所选 CPU 型号的所有产品编号。
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3. 单击某个 CPU 产品编号，以便在“信息”(Information) 窗格中查看有关所选 CPU 的信息。

4. 在“版本”(Version) 下拉列表框中设置与 CPU 匹配的固件版本。

5. 设置 CPU 和机架。 用户有以下选择：

– 通过拖放操作将该 CPU 从硬件目录拖入网络视图中。

– 在硬件目录中双击该 CPU 条目。

参见

将设备添加到硬件配置中 (页 44)
机架：插入模块 (页 54)
机架：基本知识 (页 51)
浏览硬件目录 (页 34)

1.4.1.14 选择故障安全模块 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

故障安全自动化系统（F 系统）用于控制在关断时可立即进入的安全状态的过程。 F 系统控

制可立即关断而不危及人身或环境安全的过程。
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在硬件目录中选择 F 组件

在硬件目录中，每个硬件组件都显示为一个文件夹。 在硬件目录中，故障安全硬件组件以

黄色符号显示，而蓝色的硬件组件则不是故障安全组件。

下图显示了部分硬件目录，其中包含 2 个 CPU 和 2 个数字量输出模块（常规组件显示为蓝色，

F 组件显示为黄色）。

基于此颜色编码，可以快捷地识别硬件目录中的 F 组件。

F 组件在“硬件和网络”编辑器中的显示

如果在“硬件和网络”编辑器的图形视图中同时使用故障安全设备和“常规”设备，则可以

通过设备的黄色编码轻松地识别这些设备。

下图显示了 2 个 CPU。 F CPU 显示为黄色：

在设备视图中，也可根据其黄色编码来识别机架或设备中的故障安全模块。 由于在网络或

拓扑视图中不会显示无法联网的模块，因此在网络和拓扑视图中将以特殊符号表示具有 F 组
件但无法联网的设备。

下图显示了网络视图中的“常规”CPU 和 F-CPU（均包含 F 组件）：

根据故障安全设备和模块的颜色编码，还可以快速识别“硬件和网络”编辑器的图形视图中

的 F 组件。
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1.4.1.15 更改 CPU 的属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)
每个硬件组件（模块、接口或接口模块）都有预选的属性，例如，对于模拟量输入模块预选

了测量类型和量程。

CPU 的属性  
CPU 的属性对系统操作有特殊意义。 例如，对于 CPU 可设置：

• 启动特性

• 本地数据存储区

• 中断优先级

• 存储区

• 磁性锁存

• 时钟存储器

• 保护等级

• 密码

可输入的条目用于指定哪些设置可以调整以及相应的值范围。 不能编辑的字段会在在属性

窗口中禁用或不显示。

例如，通过接口属性可以对集成的 MPI 接口或 PROFIBUS DP 接口进行参数赋值，并且可将

它们连接到现有的子网。

要求

要更改属性的硬件组件已经放置在机架上。

步骤

要更改硬件组件的属性和参数，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图或网络视图中，选择要编辑的硬件组件。
也可以选择硬件组件上的，例如：

– 接口

– 输入

– 输出

2. 编辑所选对象的设置：

– 例如，在设备视图中可以编辑地址和名称。

– 在巡视窗口中，可以进行其它可能的设置。
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无需确认您的输入，即会立即应用所更改的值。

其它参数赋值的可能性   
例如，对于 S7-300/400 自动化系统，可以在用户程序中设置模拟量模块的参数。 为此，请

在用户程序中打开系统函数 WR_PARM (SFC 55)、DP_DPARM (SFC 56) 和 PARM_MOD (SFC 
57)。 但是，在启动或重启（暖启动）时将丢失这些设置。

更多信息

有关 S7-300/400 系统函数和标准函数的更多信息，请参见《S7-300/400 系统软件参考手

册》。

参见

编辑属性和参数 (页 67)

1.4.1.16 链接机架 (S7-300)

简介     
根据所使用的设备，可选择使用某些 S7-300 CPU 的接口模块链接机架。
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链接机架         
要通过接口模块链接机架，必须从硬件目录中拖放另一个机架到设备视图。 将发送模块插

入中央机架，接收模块插入这个新的机架中。 在发送方和接收模块间将自动建立链接。

例如，对于 S7-300， 多可以链接 4 个机架。 接口模块必须插在插槽 3 中。

说明

如果组态不包括扩展，即使插槽 4 中的模块的确直接连接到 CPU 并且没有间隔，插槽 3 也
始终被认为是空的。

使用以下接口模块：

• 只扩展一个机架时：

机架 0 和机架 1： IM 365
• 扩展多达 3 个机架时：

机架 0： IM 360
机架 1 - 3： IM 361

如果希望手动链接，必须首先删除表示该链路的连线。 然后按住鼠标按钮，在发送模块和

接收模块的接口间绘制一条新的连线。
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可扩展机架   
根据所用的设备，有几种 CPU（例如，IM 151-1）具有可扩展机架，使用可扩展插槽上方的

箭头符号可以展开和折叠这些机架的插槽组。 插槽组折叠后，将显示该组中第一个和 后

一个插槽号。

下图显示了一部分扩展机架：

无法折叠已插入模块的插槽组。 不能折叠第一个插槽组和设备。 箭头符号灰显说明插槽组

无法折叠。

参见

机架：基本知识 (页 51)

1.4.1.17 链接机架 (S7-400)

通过添加扩展机架扩展中央机架 (S7-400)

在 SIMATIC 400 中组态扩展机架

在 SIMATIC 400 中，由于存在多种机架和接口模块从而使得扩展选项比较复杂。      
所有扩展机架都连接到中央机架上 IM 发送模块的接口上，从而形成了一个链。

下图显示了 每组 3 个扩展机架（共 2 组），且每组都连接到 IM 发送模块的接口上。
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链接扩展机架的规则 (S7-400)

链接扩展机架

如果将扩展机架 (SIMATIC 400) 链接到中央机架上接口模块（IM 发送模块）的接口上，则 IM 
发送模块的下列属性必须与 IM 接收模块的匹配：

• 电源传送（有/无）

• 链接类型（集中式/分布式）

• K 总线传送（有/无中断传送）

S7-400 扩展机架的插槽规则

除了常规的插槽规则之外，S7-400 扩展机架还需要遵守以下组件插排规则 ：
• 在插槽 1 中插入电源模块

• 只能将接口模块（接收 IM）插入右侧靠外的插槽（插槽 9 或插槽 18）中

• 只能将 K 总线模块插入扩展机架且数量不得超过 6 个（否则无法访问扩展机架）

扩展机架的排列方式 (S7-400)

基本过程

要在机架上安装扩展机架并在接口模块之间进行连接，请遵循以下步骤：

1. 从“硬件目录”(hardware catalog) 中选择 CPU 机架（如 CPU 417）。

2. 将控制器拖到网络视图中。

3. 将控制器模块（如电源和 IM 460）分配到机架。

4. 从“硬件目录”(hardware catalog) 中选择合适的扩展机架（如 ER1）。
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5. 将扩展机架依次拖放到设备视图中。

6. 向每个机架分配模块（如电源或 IM 461）。
重要事项： 所有机架中都必须插入接口模块，以便将机架链接到一起。

7. 将 IM 发送模块的接口连接到相应机架上 IM 接收模块的接口。
连接线将显示机架相互之间的分配情况。

下图显示了一组两个扩展机架，每组都通过接收 IM 连接到发送 IM 的接口上。
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1.4.1.18 灵活的自动化理念 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

灵活自动化理念概述 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

组态灵活性

灵活自动化理念基于可通过一个程序操作不同组态这一概念。在某些条件下，无需针对每个

组态以及每个扩展阶段来设置和完全重新测试新项目。根据应用的不同，通常只需将程序暂

时不需要的组件暂时或永久禁用即可。 
例如，一台机器中可能需要某些模块，但另一台机器中不需要这些模块。否则，自动化任务

将会是完全相同的。 
又如，一家工厂中可能需要某些 IO 设备，但另一家工厂中不需要这些 IO 设备。已组态 大

扩展；程序负责管理着扩展的各个阶段。 
CPU 还可以在一个系统中作为下位智能设备运行，但另一系统中不需要上位 IO 控制器。 

参见

IO 系统的组态控制（选件处理） (页 1692)
设备的组态控制（选件处理） (页 1679)
设备的组态控制（选件处理） (页 1693)
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设备的组态控制（选件处理） (S7-1500, S7-1500T)

集中式 S7-1500 的组态控制（选件处理） (S7-1500, S7-1500T)

有关组态控制的重要信息（选件处理） (S7-1500)

工作原理

可以使用组态控制来组态控制系统的结构（此处为 S7-1500 的集中式组态）并使用不同于

此组态的变型（选项）。 
• 一系列相似设备单元或机器所需的所有模块都在具有 大组态的主项目（全站组态方式）

中进行组态。 
• 在主项目的用户程序中，包含有适用于不同设备单元或机器的各种站组态方式，以及站

组态方式的选件。例如，某种站组态方式仅使用一部分已组态的模块，而且这些模块以

不同的顺序插入。 
• 操作员可根据现场特定的设备选择某种站组态方式。他们无需修改项目，因此也无需下

载修改后的组态。 
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在启动程序中编程的控制数据记录会通知 CPU 哪些模块缺失以及哪些模块所在的插槽不同

于预设组态。组态控制对模块的参数分配没有影响。

组态控制为用户提供了灵活性，只要实际组态不超过预设的 高组态，就可以改变集中式安

装。  
下文将介绍如何激活组态控制（CPU 参数分配）以及如何构造所需的数据记录。

要求

• STEP 7 Professional 版本 V13 或更高版本

• CPU S7-15XX 固件版本 1.5 或更高版本支持“组态控制”功能的模块还在硬件目录的说明

（信息文本）中提供“组态控制”(Configuration control) 条目。

• 建议：在加载带有修改后的控制数据记录的新程序之前，需先复位为工厂出厂设置。此

操作可以防止因存在不兼容的控制数据记录而造成状态不一致。  
• 启动参数“比较预设组态与实际组态”设置为“即使不一致也启动 CPU”（默认设置）。 
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所需步骤

1. 在“组态控制”(Configuration control) 区域组态 CPU 时启用“允许通过用户程序重新组态设
备”(Allow to reconfigure the device via the user program) 参数。 

2. 根据以下描述的控制数据记录示例，按照当前组态创建控制数据记录（例如在数据块中）。控
制数据记录的编号为 196。请注意，需要先创建一个包含控制数据记录结构的 PLC 数据类型，
并将该数据块定义为 PLC 数据类型。

3. 在启动程序中将控制数据记录传输到 CPU。 
对于集中插入的模块，仅当 CPU 的操作模式从 STOP 更改为 RUN 后，组态控制才会生效。因
此，请在启动 OB 中调用扩展的 WRREC（写入数据记录）指令，将创建的控制数据记录传输到 
CPU；请参见下一章节。
如果在启动 OB 中未传输有效的控制数据记录，则控制未做好运行准备。在这种情况下，CPU 
从启动状态恢复到 STOP 状态。

在启动程序中传输控制数据记录

CPU 处理 WRREC 指令以便异步传输控制数据记录。因此，必须在一个循环内，在启动 OB 中
重复地调用 WRREC，直到输出参数“BUSY”或“DONE”指出数据记录已传输。 
提示信息：请使用 SCL 编程语言和 REPEAT ... UNTIL 指令编程此循环。
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REPEAT

    "WRREC_DB"(REQ := "start_config_control",

               ID := 33,

               INDEX := 196,

               LEN := "conf_LEN",

               DONE => "conf_DONE",

               BUSY => "conf_BUSY",

               ERROR => "conf_ERROR",

               RECORD := "ConfDB".ConfigControl,

               STATUS => "conf_STATUS");

UNTIL NOT "conf_BUSY"

END_REPEAT;

下表中列出了组态控制中需指定特定值的块参数。有关其它块参数，另请参见“WRREC”：

参数 说明

ID 硬件标识符，对于集中排列模块的组态控制，始终为 33（十进制）。

INDEX 数据记录编号，对于集中排列模块的组态控制，始终为 196（十进制）。

RECORD 要传输的控制数据记录。 
参见“控制数据记录”部分的控制数据记录结构。

提示信息：WRREC 指令（V1.1 以及更高版本）块参数“RECORD”的数据类型为

“VARIANT”，因此需要带数据类型的变量。如果将控制数据记录存储在数据块

中，那么此数据块必须具有数据类型。所创建的数据块不得是“全局 DB”类
型，更确切地说，它必须属于用户数据类型。

请按以下步骤操作：

1. 首先创建一个具有控制数据记录结构的新 PLC 数据类型（用户数据类

型），并为其命名，例如命名为“ConfDB”。 
2. 创建一个新数据块。选择新创建的用户数据类型（如“ConfDB”），作为该

数据块的类型。

在图形编程语言中，使用程序控制指令实现循环。

FBD 中的示例：使用 LABEL（跳转标签）和 JMP（RLO=1 时跳转）指令编写循环。
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模块的排列

下表列出了插槽号的分配：

插槽 模块 说明

0 电源模块（可选） CPU 左侧的插槽

1 CPU 插槽 1 中始终为 CPU
2 到 31 I/O 模块/系统电源模块（取决于具体组

态）

CPU 右侧的插槽

控制数据记录

将包含插槽分配的控制数据记录 196 定义为用于组态控制。

字节 元素 代码 说明

0 块长度 4 + 插槽数 标头

1 块 ID 196
2 版本 4 （用于集中式 I/O）

3 子版本 0
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字节 元素 代码 说明

4 分配所组态的插槽 0 实际插槽 0 控制元素

每个元素分别为设

备中与已组态插槽

对应的实际插槽。

下面说明了控制元

素的结构。 

5 分配所组态的插槽 1 实际插槽 1 
（始终为 1，因为 CPU 始
终位于插槽 1 中）

6 分配的已组态插槽 2 实际插槽或 16#FF
7 分配的已组态插槽 3 实际插槽或 16#FF
... ... ...
4 +（ 大插槽编

号）

分配所组态的 大插槽

编号

实际插槽或 16#FF

控制元素的结构

控制元素包含有关哪个模块插入哪个插槽的信息。

字节编号代表按升序排列的已组态插槽（参见上文）：

• 字节 4 代表已组态的插槽 0
• 字节 5 代表已组态的插槽 1
• 字节 6 代表已组态的插槽 2
• 依此类推。

在相应字节中输入指定值，具体取决于以下规则：

• 如果模块在实际组态中存在，则输入模块的实际插槽编号。

– 示例 1：组态为插入插槽 2 的模块位于插槽 2。 
在字节 6（= 组态的插槽 2）中输入值 2（= 实际插槽）。

– 示例 2：组态为插入插槽 3 的模块位于插槽 2。 
在字节 7（= 组态的插槽 3）中输入值 2（= 实际插槽）。

• 如果模块在实际结构中不存在，则在所组态插槽的字节中输入 16#FF (255)。
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规则

请遵守以下规则：

• 如果启用了组态控制，没有控制数据记录 CPU 将不工作。如果在启动 OB 中未传送有效

的控制数据记录，则 CPU 将从启动模式返回到 STOP 模式。此时，不会对集中式 I/O 进行

初始化。CPU 转入 STOP 操作模式的原因将保存在诊断缓冲区中。 
• 要对 WRREC 指令寻址，请使用硬件标识符 33（十进制，适用于 ID 块参数）写入控制数

据记录。 
• 控制数据记录始终保存在 CPU 中，因此在重新启动时如果组态没有发生变更则无需重新

写入控制数据记录 196。在调试前，建议对 CPU 执行存储器复位，以删除存在的任何控

制数据记录。 
• CPU 将忽略不在预设组态中的控制数据记录中的插槽条目。

• 您可以缩短控制数据记录。但必须包含当前预设组态中 多到 后一个插槽的条目数。

• 在控制数据记录中，每个实际插槽只能记录一次。

• 只能将实际插槽分配给一个已组态的插槽。

• 使用 CP/CM：

– 对于组态控制，点对点 CP/CM 的工作方式类似于数字量和模拟量模块（无限制）。 
– 固件版本为 V1.7 或更高版本的 CPU：

如果集中式组态包括 CP/CM，例如 CM 1542-5（DP 主站或 DP 从站），那么这些 
CM/CP 将不受组态控制的影响。因此，这些模块必须保留在其组态的插槽中，并且其

组态的插槽编号输入到控制数据记录中（“实际插槽 = 组态的插槽”）通过将 CM/CP 
插入到紧挨着 CPU 的右边可实现 大灵活性。

– 固件版本为 V1.6 或更高版本的 CPU：
原则上，CM 和 CP 不能用于组态控制。

• 系统电源模块 (PS) 也应遵从组态控制。有关此主题的信息，请参见 S7-1500 系统手册 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/59191792)。特别是对插槽 0 上
的系统电源模块 (PS)，建议避免重新组态。

说明

修改过的组态

将修改后的组态写入控制数据记录时，CPU 将自动重新启动为更新后的组态。 
因此始终保存的原始数据记录 196 将被删除，并始终保存新的数据记录 196。
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操作期间的行为

预设组态和实际组态之间差异的影响： 
• 对于在线显示以及诊断缓冲区中的显示（模块正常或模块发生故障），始终使用硬件配

置而并非不同的实际组态。 
示例：模块提供诊断信息。此模块组态为插入插槽 4，但实际却插入到插槽 3 中（模块

缺失，参见下一章节中的示例）。在线视图中，指示组态的插槽 4 发生故障。在实际组

态中，插槽 3 中的模块通过 LED 显示屏指出出现错误。 
如果模块在控制数据记录中记录为缺失，那么自动化系统将会执行以下操作：

• 在控制数据记录中指定为不存在的模块不提供诊断，其状态始终为“正常”(OK)。值状态为

“正常”(OK)
• 对输出进行直接写访问，或者对不存在的输出过程映像进行写访问：仍然无效；不显示

任何访问错误。

• 对输入进行直接读访问，或者对不存在的输入过程映像进行读访问：提供值“0”；不显示

任何访问错误。

• 将数据记录写入不存在的模块：仍然无效；不显示任何错误。

• 从不存在的模块读取数据记录：显示错误，因为无法返回有效的数据记录。

错误消息

如果在写入控制数据记录的过程中发生错误，则将返回以下错误消息：

表格 1-99 错误消息

错误代码 含义

16#80B1 长度无效；数据记录 196 中的长度信息不正确。

16#80B5 未分配组态控制参数。 
16#80E2 数据记录在错误的 OB 中传送。该数据记录需在启动程序中

传送。

16#80B8 参数错误；模块指示存在无效参数。

更多信息和示例

 有关库数据记录和应用示例，请参见“数据记录模板 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)”
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参见

有关组态控制的重要信息（选件处理） (页 1693)
S7-1500 系统手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/59191792)

组态控制示例

以下部分组态了一个包含系统电源、CPU 和 3 个 I/O 模块的组态。

插槽 3 中的模块在第一个组态扩展中不存在，被组态控制“隐藏”。 
在第二个组态扩展中， 初隐藏的模块位于 后一个插槽中。 CPU 通过一条修改后的控制

数据记录获知增加插槽的信息。

缺少模块的实际组态

指定的组态包含所有可以在 后扩展阶段显示的模块。 
在指定组态中插入到插槽 3 的模块在实际扩展组态中缺失。 因此，插槽 3 必须在控制数据

记录中相应地进行编码："FF H" （= 不存在）。 
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① 模块在实际组态中缺失

后继所添加模块的实际组态

在指定组态中插入到插槽 3 的模块作为 后一个模块插入到插槽 4，添加到实际组态之后。

控制数据记录会相应地进行调整。 
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ET 200SP CPU 的控制数据记录 (S7-1500, S7-1500T)

插槽分配

下表列出了 ET 200SP CPU 中各模块的插槽：

表格 1-100 插槽分配

模块 插槽 说明

CPU 1 插槽 1 中始终为 CPU
I/O 模块 2 到 65 CPU 下游

服务模块 2 到 66 服务模块是完整 ET 200SP 站组态中 CPU/ 后一个 I/O 模
块之后的 后一个模块。

控制数据记录

要对 ET 200SP CPU 进行组态控制，需要定义一个含插槽分配的控制数据记录 196 V2.0。
大插槽数取决于服务模块所在的插槽。

 下表列出了控制数据记录的结构及各元素的相关说明。

表格 1-101 组态控制：控制数据记录 196 的结构

字节 元素 代码 说明

0 块长度 4 +（插槽数 × 2） 标头

 
 

1 块 ID 196
2 版本 2
3 版本 0
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字节 元素 代码 说明

4 全站组态方式中的插槽 1 站组态方式中的插槽分

配 1 
（始终为 1，因为 CPU 始
终位于插槽 1 中）

控制元素

包含有关模块所在插槽的信息。

在相应字节中输入指定值，具体取决

于以下规则：

• 如果该模块包含在站组态方式中，

则输入该模块的插槽号。

• 如果模块标识为空插槽（带 BU 盖
板），则输入该模块的插槽编号

+128。（示例：模块在插槽 3 上
标识为空插槽：在控制元素中输入 
131）

• 如果该模块未包含在站组态方式

中，则输入 0。
附加功能

包含有关在站组态方式中是否打开新

电位组的信息（使用浅色 BaseUnit 替
换深色 BaseUnit）。

• 如果使用浅色 BaseUnit 替换深色 
BaseUnit，则输入 1 作为附加功

能。

• 如果接受全站组态方式中的 
BaseUnit，则输入 0 作为附加功

能。

 

5 插槽 1 的其它功能

6 全站组态方式中的插槽 2 站组态方式中的插槽分配

7 插槽 2 的其它功能

8 全站组态方式中的插槽 3 站组态方式中的插槽分配

9 插槽 3 的其它功能

: : :
4 + (( 大插槽数 -
 1) × 2)

服务模块所在插槽 站组态方式中服务模块的

插槽分配*
4 + (( 大插槽数 -
 1)× 2) + 1

服务模块所在插槽的其它功能

* 服务模块必须存在于站组态方式中，且不能标记为空插槽（BU 盖板）。

块库“OH_S71x00_Library”
块库 OH_S71x00_Library (https://support.industry.siemens.com/cs/#document/
29430270?lc=zh-WW) 可从 Internet 中下载。该块库中包含 ET 200SP 分布式 I/O 系统中各

种控制数据记录结构的数据类型。基于这些数据类型，自动化解决方案的实施更为经济灵活。

参见

ET 200SP 系统手册 (https://support.industry.siemens.com/CN/zh/view/58649293)
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IO 系统的组态控制（选件处理） (S7-1500)

使用标准机器项目

标准机器项目是一种非常有用的解决方案，例如：

• 自动化解决方案（机器）由一个客户多次使用。

• 机器由不同客户用在不同工厂中。

通过 IO 设备的组态控制更改组态

用户可以通过组态可选的 IO 设备和组态已准备好通过用户程序互连的端口来获取更多系统

或机器灵活性。 
可以通过用户程序将可选的 IO 设备添加到组态中，无需重新下载项目。 此外，可以通过用

户程序调整 IO 设备端口的互连以及 IO 设备的顺序，无需使用工程系统即可实现各种情况下

所需的组态控制。

标准机器项目的优点

• 集中维护的项目（组态和程序）可以原封不动地装载到相同类型的不同机器。

• 仅需在本地做一些轻松调整即可将机器集成到现有的网络基础架构。

• 通过使用组态控制将 IO 系统的当前实际组态通知给 PROFINET IO 系统，可以根据各种应

用需求轻松调整模块化机器。

更多信息

关于标准机器项目的详细描述，请参见此处的“使用 STEP 7 组态 PROFINET (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/49948856)”手册。
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设备的组态控制（选件处理） (S7-1200)

有关组态控制的重要信息（选件处理） (S7-1200)

工作原理

在 S7-1200 的固件版本为 4.1 或更高版本时，组态控制可用于组态控制系统的结构并且有

助于使用与该组态不同的变型（选项）。 
• 一系列相似设备单元或机器所需的所有模块都在具有 大组态的主项目（全站组态方式）

中进行组态。 
• 在主项目的用户程序中，包含有适用于不同设备单元或机器的各种站组态方式，以及站

组态方式的选件。例如，某种站组态方式仅使用一部分已组态的模块，而且这些模块以

不同的顺序插入。 
• 操作员可根据现场特定的设备选择某种站组态方式。他们无需修改项目，因此也无需下

载修改后的组态。 
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在启动程序中编程的控制数据记录会通知 CPU 哪些模块缺失以及哪些模块所在的插槽不同

于预设组态。组态控制对模块的参数分配没有影响。

组态控制为用户提供了灵活性，只要实际组态不超过预设的 高组态，就可以改变集中式安

装。  
下文将介绍如何激活组态控制（CPU 参数分配）以及如何构造所需的数据记录。

要求

• STEP 7 版本 V13 SP1 或更高版本

• CPU S7-12XX 固件版本 V4.1 或更高版本：支持“组态控制”功能的模块还在硬件目录的

说明（信息文本）中提供“组态控制”(Configuration control) 条目。

• 建议：在装载带有修改后的控制数据记录的新程序前，请执行存储器复位。此操作可以

防止因存在不兼容的控制数据记录而造成状态不一致。  
• 启动参数“比较预设组态与实际组态”设置为“即使不一致也启动 CPU”（默认设置）。 
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所需步骤

1. 在“组态控制”(Configuration control) 区域组态 CPU 时启用“允许通过用户程序重新组态设
备”(Allow to reconfigure the device via the user program) 参数。 

2. 根据以下描述的控制数据记录示例，按照当前组态创建控制数据记录（例如在数据块中）。控
制数据记录的编号为 196。如果要将控制数据记录以整块的方式传送到 WRREC 指令（输入参
数 RECORD）中，则需注意，需要先创建一个包含控制数据记录结构的 PLC 数据类型，并将
该数据块定义为此 PLC 数据类型。

3. 在启动程序中将控制数据记录传输到 CPU。 
对于集中插入的模块，仅当 CPU 的操作模式从 STOP 更改为 RUN 后，组态控制才会生效。因
此，请在启动 OB 中调用扩展的 WRREC（写入数据记录）指令，将创建的控制数据记录传输到 
CPU；请参见下一章节。
如果在启动 OB 中未传输有效的控制数据记录，则控制未做好运行准备。在这种情况下，CPU 
从启动状态恢复到 STOP 状态。
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在启动程序中传输控制数据记录

CPU 处理 WRREC 指令以便异步传输控制数据记录。因此，必须在一个循环内，在启动 OB 中
重复地调用 WRREC，直到输出参数“BUSY”或“DONE”指出数据记录已传输。 
提示信息：请使用 SCL 编程语言和 REPEAT ... UNTIL 指令编程此循环。

REPEAT

    "WRREC_DB"(REQ := "start_config_control",

               ID := 33,

               INDEX := 196,

               LEN := "conf_LEN",

               DONE => "conf_DONE",

               BUSY => "conf_BUSY",

               ERROR => "conf_ERROR",

               RECORD := "ConfDB".ConfigControl,

               STATUS => "conf_STATUS");

UNTIL NOT "conf_BUSY"

END_REPEAT;
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下表中列出了组态控制中需指定特定值的块参数。有关其它块参数，另请参见“WRREC”：

参数 说明

ID 硬件标识符，对于集中排列模块的组态控制，始终为 33（十进制）。

INDEX 数据记录编号，对于集中排列模块的组态控制，始终为 196（十进制）。

RECORD 要传输的控制数据记录。 
参见“控制数据记录”部分的控制数据记录结构。

提示信息：WRREC 指令（V1.1 以及更高版本）块参数“RECORD”的数据类型为

“VARIANT”，因此需要带数据类型的变量。如果将控制数据记录存储在数据块

中，那么此数据块必须具有数据类型。所创建的数据块不得是“全局 DB”类
型，更确切地说，它必须属于用户数据类型。

请按以下步骤操作：

1. 首先创建一个具有控制数据记录结构的新 PLC 数据类型（用户数据类

型），并为其命名，例如命名为“ConfDB”。 
2. 创建一个新数据块。选择新创建的用户数据类型（如“ConfDB”），作为该

数据块的类型。

在图形编程语言中，使用程序控制指令实现循环。

FBD 中的示例：使用 LABEL（跳转标签）和 JMP（RLO=1 时跳转）指令编写循环。
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模块的排列

下表列出了插槽号的分配：

插槽 模块 说明

1 信号板、通信板、电池板 CPU 前端的插槽

2 - 9 信号模块 CPU 右侧的插槽

101 - 103 通信模块 CPU 左侧的插槽

控制数据记录

将包含插槽分配的控制数据记录 196 定义为用于组态控制。

下列代码适用：

0 模块包括在硬件配置中，但在当前组态中未使用。

1 到 9，101 到 103 模块的当前插槽

16#FF (255) 在硬件配置中，模块并不位于此插槽中。

字节 元素 代码 说明

0 块长度 4 + 插槽数 标头

1 块 ID 196
2 版本 5 （用于集中式 I/O）

3 子版本 0
4 CPU 扩展板的分配 扩展板，0 或 16#FF 控制元素

每个元素分别为设

备中与已组态插槽

对应的实际插槽。

下面说明了控制元

素的结构。 

5 分配的已组态插槽 2 实际插槽，0 或 16#FF
... ... ...
12 组态的插槽 9 的分配 实际插槽，0 或 16#FF

13 组态的插槽 101 的分配 实际插槽或 16#FF 相比于信号模块，

通信模块的实际插

槽必须对应已组态

的插槽。

14 组态的插槽 102 的分配 实际插槽或 16#FF
15 组态的插槽 103 的分配 实际插槽或 16#FF
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控制元素的结构

控制元素包含有关哪个模块插入哪个插槽的信息。

字节编号代表按升序排列的已组态插槽（参见上文）：

• 字节 4 代表扩展板的已组态的插槽

• 字节 5 到 9 代表已组态的插槽 2 到 9
• 字节 13 到 15 代表已组态的插槽 101 到 103
在相应字节中输入指定值，具体取决于以下规则：

• 如果模块在实际组态中存在，则输入模块的实际插槽编号。

– 示例 1：组态为插入插槽 2 的模块位于插槽 2。 
在字节 5（= 组态的插槽 2）中输入值 2（= 实际插槽）。

– 示例 2：组态为插入插槽 3 的模块位于插槽 2。 
在字节 6（= 组态的插槽 3）中输入值 2（= 实际插槽）。

• 如果模块已组态，但在实际结构中缺少此模块，则在所组态插槽对应的字节中输入 0。
• 如果模块在硬件配置中并未位于此插槽，则在所组态插槽对应的字节中输入 16#FF (255)。

规则

请遵守以下规则：

• 组态控制不支持通信模块位置的调整。控制数据记录中插槽 101 到 103 对应的插槽条目

必须与模块的实际位置相符或者必须在硬件配置中通过输入 16#FF (255) 定义为不存在。

• 组态中不允许存在插槽间隙。例如，如果在实际组态中将信号模块插入插槽 4，则实际

组态中插槽 2 和 3 必须也被占用。这同样适用于插槽 101 到 103。如果在实际组态中将

通信模块插入插槽 102，则在实际组态中插槽 101 内也必须插入一个通信模块。

• 如果启用了组态控制，没有控制数据记录 CPU 将不工作。如果在启动 OB 中未传送有效

的控制数据记录，则 CPU 将从启动模式返回到 STOP 模式。此时，不会对集中式 I/O 进行

初始化。CPU 转入 STOP 操作模式的原因将保存在诊断缓冲区中。 
• 要对 WRREC 指令寻址，请使用硬件标识符 33（十进制，适用于 ID 块参数）写入控制数

据记录。 
• 控制数据记录始终保存在 CPU 中，因此在重新启动时如果组态没有发生变更则无需重新

写入控制数据记录 196。在调试前，建议对 CPU 执行存储器复位，以删除存在的任何控

制数据记录。 
• CPU 将忽略不在预设组态中的控制数据记录中的插槽条目。
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• 在控制数据记录中，每个实际插槽只能记录一次。

• 只能将实际插槽分配给一个已组态的插槽。

说明

修改过的组态

使用修改后的组态对控制数据记录执行写入操作时将导致 CPU 触发以下自动反应： 
存储器在后续启动时使用这个修改后的组态进行复位。 
因此始终保存的原始数据记录 196 将被删除，并始终保存新的数据记录 196。

操作期间的行为

预设组态和实际组态之间差异的影响： 
• 对于在线显示以及诊断缓冲区中的显示（模块正常或模块发生故障），始终使用硬件配

置而并非不同的实际组态。 
示例：模块提供诊断信息。此模块组态为插入插槽 4，但实际却插入到插槽 3 中（模块

缺失，参见下一章节中的示例）。在线视图中，指示组态的插槽 4 发生故障。在实际组

态中，插槽 3 中的模块通过 LED 显示屏指出出现错误。 
如果模块在控制数据记录中记录为缺失，那么自动化系统将会执行以下操作：

• 在控制数据记录中指定为不存在的模块不提供诊断，其状态始终为“正常”(OK)。值状态为

“正常”(OK)
• 对输出进行直接写访问，或者对不存在的输出过程映像进行写访问：仍然无效；不显示

任何访问错误。

• 对输入进行直接读访问，或者对不存在的输入过程映像进行读访问：提供值“0”；不显示

任何访问错误。

• 将数据记录写入不存在的模块：仍然无效；不显示任何错误。

• 从不存在的模块读取数据记录：显示错误，因为无法返回有效的数据记录。
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错误消息

如果在写入控制数据记录的过程中发生错误，则将返回以下错误消息：

表格 1-102 错误消息

错误代码 含义

16#80B1 长度无效；数据记录 196 中的长度信息不正确。

16#80B5 未分配组态控制参数。 
16#80E2 数据记录在错误的 OB 中传送。该数据记录需在启动程序中

传送。

16#80B8 参数错误；模块指示存在无效参数。

参见

有关组态控制的重要信息（选件处理） (页 1679)
S7-1200 系统手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/89851659)

组态控制示例 (S7-1200)
由一个 CPU 和 3 个信号模块组成的组态按下文所述进行组态。

插槽 3 中的模块在第一个组态扩展中不存在，被组态控制“隐藏”。 
在第二个组态扩展中， 初隐藏的模块位于 后一个插槽中。 CPU 通过一条修改后的控制

数据记录获知增加插槽的信息。

缺少模块的实际组态

指定的组态包含所有可以在 后扩展阶段显示的模块。 
在指定组态中插入到插槽 3 的模块在实际扩展组态中缺失。 因此，插槽 3 必须在控制数据

记录中相应地进行编码："FF H" （= 不存在）。 
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① 模块在实际组态中缺失

后继所添加模块的实际组态

在指定组态中插入到插槽 3 的模块作为 后一个模块插入到插槽 4，添加到实际组态之后。

控制数据记录会相应地进行调整。 
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1.4.1.19 使用 OPC UA 通信 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

需了解的 OPC UA 知识 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

OPC UA 和工业 4.0 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

信息与数据交换的统一标准

工业 4.0 是指在企业层级对 IT 系统中的大量生产数据进行统一应用、评估和分析。借助工业 
4.0，生产与企业层级间的数据交换正在迅速增长。但为确保成功执行，信息与数据交换应

采用统一的标准。

标准 OPC 仅支持 Windows 操作系统。为了应对这一限制条件，OPC Foundation 研发出了 
OPC UA（OPC 统一架构）标准。 
由于 OPC UA 标准独立于特定的操作系统，并采用安全传送机制和数据语义描述，因此尤其

适合于跨层级的数据交换。机器数据（受控变量，测量值或参数）也可采用这种方式传输。

这一概念比较重要的一点是允许同时进行 OPC UA 通信和实时通信，从而实现对时间要求严

格的机器级数据传送。

OPC UA 具有极高的可扩展性，因此可以在传感器、控制器和 MES 或 ERP 系统之间实现一致

的信息交换。

OPC UA 不仅可进行数据传递，而且还可传递与数据有关的信息（数据类型），因此可对该

数据进行机器解析访问。

OPC UA 的常规特性 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

OPC UA 和 PROFINET
可以同时使用 OPC UA 和 PROFINET。这两种协议使用相同的网络基础设施。

独立于操作系统报警

OPC UA 标准并不特定于某个平台，并且针对高性能应用使用优化的基于 TCP 的二进制协

议。 
OPC UA 支持诸如 Window、Linux、Apple OS X、实时操作系统或移动操作系统（Android 
或 iOS）。 
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独立于特定的传输层

OPC UA 目前支持以下传输机制和协议：

• 通过 TCP/IP，将消息作为二进制流直接传输

• 通过 TCP/IP 和 HTTP 采用 XML 形式传送消息。由于这种传输机制仅支持慢速传输，因此

极少使用。S7-1500 CPU 不支持该传输机制。

所有 OPC UA 应用均支持二进制数据交换（基于 OPC UA 技术规范）。

简单的客户端/服务器机制

OPC UA 服务器可在网络中提供大量信息，如有关 CPU、OPC UA 服务器、数据和数据类型

的信息。OPC UA 客户端访问这些信息。

支持多种编程语言 
OPC 基金会已推出了不同编程语言版本的 OPC UA 标准：虽然已停止对 ANSI C 和 Java 的堆

栈进行维护，但仍可以使用 .NET、ANSI C 和 Java 的堆栈。  
OPC 基金会提供了 .NET 协议栈，并以开源软件的形式提供了示例程序。请参见“Github 
(https://github.com/opcfoundation)”。
许多公司提供 Software Development Kits (SDK)。这类开发软件包内含有 OPC Foundation 
的协议栈以及其它有助于简化解决方案开发过程的功能。 
使用 SDK 的优点：

• 供应商支持

• 经测试的软件

• 详细的文档

• 明确的许可证条件（对于销售解决方案很重要）

易于扩展

OPC UA 可用于不同性能等级的设备：

• 传感器 
• 嵌入式系统

• 控制器

• PC 系统
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• 智能手机 
• 运行 MES 或 ERP 应用程序的服务器。 
设备的性能等级因配置文件而异。利用不同的 OPC UA 配置文件，可以针对超小型简单设备

以及极高性能的设备调整 OPC UA。 
OPC UA 行规描述的是服务器和客户端必须支持的功能和服务。此外，可以选择提供行规中

未要求的其它功能/服务。 
OPC UA 配置文件与 PROFINET 配置文件不同；后者从供应商中立的软件接口意义上为安装

和系统定义附加的跨供应商属性和行为。

Nano Embedded Device 2017 Server Profile
对于功能极为有限的超小型设备，可以采用 OPC 基金会的“Nano Embedded Device 2017 
Server Profile”。其作用相当于核心服务器，并定义了 OPC UA TCP 二进制协议作为所需的传

输行规。通过该行规无需 UA 安全性即可建立连接，但不支持订阅或方法调用。该配置文件

可根据需要支持诊断对象和变量。

其它行规基于“Nano Embedded Device 2017 Server Profile”进行创建，需要使用更多资源，

可提供更多功能。

Micro Embedded Device 2017 Server Profile
此行规提供的功能有限；且需要至少两个并行连接。此外，该文件支持订阅/数据监视功能，

但不支持 UA 安全性和方法调用。 
• S7-1200 基本控制器支持“Micro Embedded Device 2017 Server Profile”。S7-1200 还支持 

UA 安全性。 

Embedded 2017 UA Server Profile
该配置文件专为搭载 50 MB 以上 RAM 和更高性能处理器的设备而开发。它基于 Micro 
Embedded Device Server 配置文件。此外，它还需要 UA 安全性和方法调用。 
此外，服务器必须使其使用的类型模型（数据类型、引用类型、变量类型等）可用。 
• S7-1500 高级控制器支持“Embedded 2017 UA Server Profile”。

标准和全局发现配置文件

“OPC UA Specification Part 7”定义附加配置文件：

• “Standard 2017 UA Server Profile”，适用于基于 PC 的 OPC UA 服务器 
• 2 个全局配置文件，“Global Discovery Server 2017 Profile”和“Global Discovery and 

Certificate Management 2017 Server Profile”，涵盖了全局发现服务器所需的服务和信息

模型
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类型-实例概念

OPC UA 为命名空间提供了一个完全互连的（全网状网络）面向对象的信息模型，包括对象

描述的元数据。可以通过相互之间引用实例及其类型来生成任何对象结构。由于服务器会公

开其实例和类型系统，因此客户端可以浏览此网络并获取所需的全部信息。无论是实例还是

类型定义，都在运行过程中使用。 
关于如何处理对类型的引用的过程或概念会随着时间的推移而得到优化。这些优化会体现在 
OPC UA 规范的新版本中（例如 V1.03 => V1.04）。 

PLC 变量映射

OPC UA 服务器中的信息（如，PLC 变量）可建模为节点，通过引用相互连接。服务器会在

地址空间显示语义，也可以通过客户端获取（在导航时）。这样，即可通过 OPC UA 客户端

从一个节点浏览另一个节点，查找可读取、监视或写入的内容。

集成信息安全机制

OPC UA 可在不同层级应用息安全机制：

• 仅当 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器均通过 X.509-v3 证书进行注册并接受对方的证书

时，服务器与客户端之间才能建立安全连接（应用层的信息安全）。可以使用多种安全

策略，包括服务器和客户端之间的非安全连接（安全策略：“不安全”）。

• 服务器可以随时向用户请求以下信息，以便进行授权访问（身份验证）：

- 用户证书（不可在 STEP 7 中组态） 
- 用户名和密码 
– 无用户认证

信息安全机制为可选项且可以组态。

参见

OPC 基金会 (https://opcfoundation.org)

S7-1200/S7-1500 CPU 的 OPC UA (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
在 OPC UA 中，一个系统作为服务器运行，并为其它系统（客户端）提供数据和已有信息。

举例来说，OPC UA 客户端可对 OPC UA 服务器上的数据进行读写访问。OPC UA 客户端可调

用 OPC UA 服务器中的方法。
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可通过客户端在线访问此数据，包括关于性能和诊断的信息。在 OPC UA 术语中，此功能称为

“Browsen”。使用“Subscription”功能无需对变量进行定期读取；通过此功能，服务器可通知

客户端值的更改情况。

系统可同时为客户端和服务器。

S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器

自固件版本 2.0 起，S7-1500 CPU 配备 OPC UA 服务器。 
以下章节将介绍如何组态 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器才能使数据和方法可用于 OPC UA 
客户端，以便客户端可对 CPU 上的 PLC 变量进行读访问和写访问以及可以调用服务器方法。

以下章节还将介绍如何将配套规范集成到 OPC UA 服务器的地址空间中。

S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器

自固件 V4.4 起，S7-1200 CPU 配备 OPC UA 服务器。 
OPC UA 服务器组态通常与在 S7-1500 CPU 中的组态一样；功能范围和数量限值受所支持

“Micro Embedded Device 2017 Server Profile”的限制。与 S7-1500 CPU 不同的是，

“Registered Read”和“Registered Write”功能不可用。

自固件版本 V4.5 起，S7-1200 CPU 支持服务器方法以及结构化数据类型（结构和数组）。

更多信息，请参见此处 (页 1761)。

S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端

自固件版本 V2.6 起，S7-1500 CPU 额外配备 OPC UA 客户端。

以下部分将介绍如何使用标准化指令（PLCopen 函数块）创建用户程序，该程序在 OPC UA 
客户端中提供以下功能：

• 从 OPC UA 服务器读取数据

• 向 OPC UA 服务器写入数据

• 调用 OPC UA 服务器的方法 
STEP 7 (TIA Portal) 提供客户端接口编辑器并为 OPC UA 连接分配参数，以帮助用户创建用

户程序。

指令（“指令 > 通信 > OPC UA”(Instructions > Communication > OPC UA)）的帮助中详细

介绍了作为客户端的 S7-1500 CPU 的 OPC UA 指令。 
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用于测试用途的 OPC UA 客户端

以下说明使用了几种不同的 OPC UA 客户端来说明 OPC UA 客户端的使用情况：

• Unified Automation 的“UaExpert”。可免费使用的功能丰富的客户端：

下载 UaExpert 的链接 (https://www.unified-automation.com/downloads/opc-ua-
clients.html)

• OPC Foundation 的“UA Sample Client”。在 OPC Foundation  注册的用户可免费使用该客

户端：

下载 OPC Foundation 示例客户端的链接 (https://opcfoundation.org)

工业在线支持中的应用示例

西门子工业在线支持提供了免费的应用示例，其中包含用于各种应用的客户端 API。用户可

使用此接口的函数创建与其应用相匹配的自有 OPC UA 客户端。为了简化对 API 的处理，我

们提供了高级 .NET helper 类。

客户端 API 基于 OPC 基金会的 .NET OPC UA 协议栈。 
该应用程序示例说明了如何建立服务器与客户端之间的连接等。其中还介绍了对 PLC 变量的

读取和写入。 
下载链接：SIMATIC S7-1500 OPC UA 服务器的 OPC UA .NET 客户端 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/109737901)

访问 OPC UA 应用程序 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
下文介绍了通过同一站中的 CP 对包含 OPC UA 应用程序的 S7-1500 CPU（客户端或服务器）

进行访问的可能情况。此外，还介绍了将这些访问方式与“IP 转发”功能相结合，以通过 
S7-1500 站访问另一个 IP 子网的设备。  
可以在巡视窗口的 CPU 属性“高级组态”(Advanced configuration) 区域中找到所有相关设置。 
需满足以下要求才能通过 CP 接口访问 CPU 中的 OPC UA 应用程序：

• S7-1500 CPU（S7-1500 R/H 除外）固件版本 V2.8 及以上版本

• CP 1543-1 固件版本 V2.2 或更高版本

原理：通信模块访问接口

对于 CPU 应用程序（如 OPC UA），必须组态虚拟接口 (W1) 才能通过 CP 接口对其进行访问。

之后可以通过此虚拟接口的 IP 地址参数访问基于 IP 的应用程序。 
原理图如下所示。
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PROFINET / Industrial EthernetPROFINET / Industrial Ethernet

IP subnet IP subnet

S7-1500

S7-1500 CP 1543-1

OPC UA Server DrivesDrives PG/PC

① CPU S7-1500 固件 V2.8 或更高版本（例如 CPU 1515-2 PN）

② CP 1543-1（固件 V2.2 或更高版本）

③ 虚拟接口 (W1)
④ 背板总线上的 PROFINET/工业以太网协议转换，或 PROFINET/工业以太网上的背板总线

⑤ 背板总线

示例：CPU 中 OPC UA 客户端对 OPC UA 服务器的访问

CPU 中 OPC UA 客户端对 OPC UA 服务器访问时，以下 S7-1500 站接口可用：

• S7-1500 CPU 的本地 PROFINET 接口

• CP 1543-1 的以太网接口（固件版本 V2.2 及更高版本）

下图显示了可能的组态示例：该 CPU 可能具有 OPC UA 客户端角色，CP 子网中的设备可能

具有 OPC UA 服务器角色。
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PROFINET / Industrial EthernetPROFINET / Industrial Ethernet

IP subnet IP subnet

OPC UA Client

OPC UA Server

示例：激活 IP 转发功能的 S7-1500 CPU 中 OPC UA 客户端对 OPC UA 服务器的访问

OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器也可以通过 S7-1500 CPU 互连，在这种情况下，S7-1500 
CPU 用作 IP 转发器。此组态方式可以对现有系统进行灵活扩展。 

PROFINET / Industrial EthernetPROFINET / Industrial Ethernet

IP subnet IP subnet

OPC UA Client

S7-1500 CP 1543-1

OPC UA Server
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更多信息

有关采用 IP 转发功能时通过虚拟接口的访问方式信息，请参见后续章节。

• 基于 IP 的应用程序的虚拟接口 (页 99)
• IP 转发 (页 92)

节点寻址 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
节点是 OPC UA 的基本元素，它们相当于面向对象编程中的对象。举例来说，可为用户数据

（变量）或其它元数据使用节点。节点用于建立同样包含类型模型和类型定义的 OPC UA 地
址空间的模型。  

节点 ID (NodeId)
OPC UA 地址空间内的节点由一个 NodeId（节点标识符）进行唯一标识。

NodeId 由一个标识符、标识符类型和一个命名空间索引构成。使用命名空间可避免命名时

发生冲突。 
OPC 基金会定义了大量节点，用于提供指定 OPC UA 服务器的有关信息。这些节点可以在 
OPC Foundation 的命名空间中找到且索引为 0。
OPC Foundation 还定义有数据类型和变量类型。 

命名空间 (Namespace)
除了上述 OPC 基金会命名空间之外，还要关注用于访问 CPU 数据的命名空间：S7‑1500 OPC 
UA 服务器的所有变量或方法都包括在标准服务器接口的命名空间 (Namespace)“http://
www.siemens.com/simatic-s7-opcua”中。 
系统默认，该命名空间的索引为 3。如果在服务器中插入其它命名空间或删除现有的某个命

名空间，则索引将随之更改。因此 OPC UA 客户端需要在读取或写入其数值之前向服务器请

求命名空间（例如“http://www.siemens.com/simatic-s7-opcua”）的当前索引。

下图举例说明了此类请求的结果。 
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Identifier
Identifier 对应于引号内的 PLC 变量名称。在 STEP 7 中，引号是唯一不能用作名称的符号。引

号可避免发生命名冲突。

在以下示例中介绍了如何读取“StartTimer”变量的值：

Identifier 可包含多个组成部分。各个组成部分之间以句点进行分隔。 
下图举例说明了“MyDB”数组数据块的完整读取。该数据块包含带十个整数值的数组。全部

十个值应一次性读取。因此，需在数组范围中输入“0:9”。

NodeId、标识符和命名空间示例

下图说明了 NodeId、标识符和命名空间之间的相互关系：两个节点使用相同标识符但属于

不同命名空间时不会出现问题。 
STEP 7 (TIA Portal) 可通过服务器接口轻松导入命名空间。
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OPC UA 服务器地址空间中的 PLC 变量

以下示例图中显示了 OPC UA 服务器 (S7-1500) 地址空间中 PLC 变量的位置（来自 UA 客户

端）：

“MyDB”数据块是一个全局数据块。因此，该数据块位于节点“DataBlocksGlobal”下。

“StartTimer”是一个内存变量，存储在“Memory”节点下。 

OPC UA 服务器地址空间中的方法

如果要在用户程序实施某个方法，则在 OPC UA 服务器 (S7-1500) 的地址空间中需采用以下

形式 
（参见“在 OPC UA 服务器上提供方法 (页 1877)”）：
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参见

将 S7-1200 CPU 用作 OPC UA 服务器 (页 1761)

需了解的 OPC UA 客户端知识 (S7-1500, S7-1500T)

OPC UA 客户端的基本知识

OPC UA 客户端程序可用于执行以下操作：

• 从 OPC UA 服务器进行信息访问（如 S7-1500 CPU）：读/浏览访问、写访问、订阅

• 通过 OPC UA 服务器执行方法

但是，OPC US 客户端仅可访问为此目的启用的数据（请参见“管理读写权限 (页 1812)”）。
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要建立与 OPC UA 服务器的连接，需通过服务器的端点（请参见“OPC UA 服务器的端点 
(页 1800)”）。

从 OPC UA 服务器读取信息

如果存在与服务器端点的连接，则可使用客户端的导航功能：从既定的起始点（“根”节点）

开始，浏览服务器的地址空间。

该过程提供了以下信息：

• 启用的 PLC 变量、数据块和数据块元素

• 这些 PLC 变量、数据块和 DB 元素的命名空间索引及标识符

• PLC 变量和 DB 元素的数据类型

• 数组中的元素数量（读取和写入数组时需要）

此外，还可读取有关 OPC UA 服务器自身的信息，以及基于 OPC Foundation 中“OPC UA for 
Devices”标准的 S7-1500 信息（如，序列号和固件版本）

从服务器中读取数据和写入服务器中的数据

现在，您已明确 PLC 变量的命名空间、标识符和数据类型。这表示，用户现在可专门读取各

个 PLC 变量和 DB 元素，以及整个数组和结构。 
有关读取布尔变量和数组数据块的示例，请参见“寻址节点 (页 1712)”部分。

有关访问结构的规则，请单击此处 (页 1923)。
基于浏览服务器地址空间时所读取的信息（索引、标识符和数据类型），还可通过 OPC UA 
客户端将这些值传输到 S7-1500 中。在以下示例中，介绍了如何覆盖数组数据块“MyDB”中
的前三个值。

对于“Array Range”，可指定待覆盖的数组元素。状态代码“Good”用于指示数据传输已成功。

不过，您只能向 S7-1500 写入值，而不能写入这些值的时间戳。时间戳为只读。
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通过注册提高访问速度

Registered Read/Write 有助于对数据进行重复的优化访问 – 具有 高性能。注册变量节点时，

OPC UA 服务器会创建一个直接引用所注册节点的数字 Identifier（数字 NodeId）。对于客

户端对此数字 Identifier 的读取或写入作业，服务器不必将任何字符串解析为 Identifier，并

且可以通过优化的方式访问所请求的变量。

该 Identifier 仅适用于当前会话。会话连接中断/丢失时，需重新查询。

在以下示例中，首先在服务器上注册一个“StartTimer”变量。之后，将使用快速功能

“RegisteredWrite”对该值进行设置。

在相同模式中，也可使用函数“RegisteredRead”。在重复读出数据时，该函数优势彰显。但

在具体应用中，则建议使用 Subscription 进行代替。

建议：由于注册需要等待一段时间，因此建议在将注册信息保存在 OPC UA 客户端的启动程

序中。

请注意 S7-1500 CPU 属性中可设置的注册节点 大数目，同时客户端需也需符合该数目的

要求。具体信息，请参见“OPC UA 服务器的常规设置 (页 1827)”。

订阅

术语“Subscription”时一个函数，该函数仅传输 OPC UA 服务器上已注册 OPC UA 客户端中的

变量。数值发生变更后，OPC UA 服务器仅向 OPC UA 客户端发送一条有关已注册变量的消息 
(monitored Items)。通过对这些变量进行监视，OPC UA 客户端无需再进行固定采样 
(Polling)，这有助于降低网络负荷。

要使用该功能，需创建一个 Subscription。为此，需在 UA 客户端中指定“发布间

隔”(Publishing Interval)，并单击“创建”(Create) 按钮。发布时间间隔是服务器在通知 (data 
change notification) 中向客户端发送新值的时间间隔。

在下面的示例中，已创建了一个订阅：客户端将每隔 50 ms 接收一条包含新值的消息（发

布间隔为 50 ms）。
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防止服务器过载

可通过“ 小发布时间间隔”(Minimum publishing interval) 设置 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服
务器，确保不会提供客户端请求的极短发送时间间隔。请参见“服务器的订阅设置 
(页 1829)”。
示例：如上所述，客户端想要以 50 ms 的发布时间间隔进行操作。但是，这样短的发布时

间间隔会导致网络负荷和服务器负荷较高。因此，应将服务器的“ 短发布时间间

隔”(Minimum publishing interval) 设置为 1000 ms。并将那些订阅需要较短发布时间间隔的

客户端“减速”为 1000 ms，从而防止服务器过载。

订阅范围内的采样和传输 (Sampling & Publishing) 属于通信过程，与其它通信过程

（TCP/UDP/Web 服务器通信...）一样，均由 CPU 按优先级 15 进行处理。优先级较高的 OB 会
中断通信。如果设置的采样和传输时间间隔过短，该设置会导致通信负荷过高。因此，在满

足应用需求的前提下，应尽可能选择较大的时间间隔。

有关变量一致性的信息，请参见“变量的一致性 (页 1817)”。

监视 PLC 变量

Subscription 创建后，系统将通知服务器该功能待监视的变量。在以下示例中，将“Voltage”
变量添加到订阅中。

在“Voltage”变量中，包含 S7-1500 CPU 检测的电压值。

采样间隔（“Sampling Interval”）包含一个负值 (-1)。该值决定了将为采样间隔使用 OPC UA 
服务器的默认设置。默认设置由订阅的传输间隔（“Publishing Interval”）定义。如果要设置

小的可行采样间隔，请选择数值“0”。
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在本示例中，该队列的长度设置为“1”：每隔 50 ms，从 CPU 中仅读取一个值，并在该值发

生变更后发送到 OPC UA 客户端。

在本示例中，“死区”(Deadband) 参数设置为“0.1”：值的更改值需要达到 0.1 V；只有这样，

发送方才会向客户端发送新值。若值的更改幅度小于该值，则服务器不会发送。例如，可使

用该参数禁用信号噪声：没有实际意义的过程变量的轻微变化。

参见

关于 S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器的信息 (页 1761)

OPC UA 的信息安全 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

安全设置 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

寻址风险

OPC UA 支持过程和生产层级中的不同系统之间以及这些系统与控制与企业层级中的系统之

间的数据交换。 
这同样将导致信息安全风险。因此，OPC UA 提供了一系列安全防护机制：

• OPC UA 服务器和客户端的身份验证。

• 检查用户的身份。

• 在 OPC UA 服务器和客户端间，对已签名/加密的数据进行交换。

仅在绝对有必要的情况下，才应绕过这些安全策略：

• 调试过程中

• 在没有外部以太网连接的独立项目中

例如，如果 OPC Foundation 的“UA Sample Client”端点选择了“无”(None)，则程序将发出

一条明确的警告消息： 
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STEP 7 编译项目时，还会检查用户是否考虑保护设置选项，并会警告用户可能存在的风险。

还包括采用“不安全”(no security) 设置的 OPC UA 安全策略，该设置对应于端点

“无”(None)。

说明

禁用不需要的安全策略

如果在 S7-1500 OPC UA 服务器的安全通道设置中启用了所有安全策略，即采用端点

“无”(None)（不安全），则服务器和客户端之间还可能存在非安全数据通信（既未签名也

未加密）。S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器还会向设置为“无”(None)（不安全）的客户端

发送公用证书。某些客户端会检查该证书。但不会强制客户端向服务器发送证书。客户端的

身份可能仍保持未知。无论后续为哪种安全设置，每个 OPC UA 客户端随后都可以连接到服

务器。

组态 OPC UA 服务器时，请确保只选择与您的设备或工厂的安全概念兼容的安全策略。应禁

用所有其它安全策略。 
建议：使用“Basic256Sha256 - 签名和加密”(Basic256Sha256 - Sign and Encrypt) 设置，说

明服务器只接受 Sha256 证书。安全策略“Basic128Rsa15”和“Basic256”默认取消激活，不能

用作端点。请选择安全策略较高的端点。

附加安全规则

• 仅在特殊情况下，使用端点“无”(None)。 
• 仅在特殊情况下，使用“访客身份验证”。

• 如果确实有必要，则仅允许通过 OPC UA 访问 PLC 变量和 DB 元素。

• 在 S7-1500 OPC UA 客户端的设置中使用可信客户端列表，以仅允许对特定客户端进行

访问。

参见

设备相关的安全功能 (页 366)

ITU X.509 证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
OPC UA 的多个层级中，都集成有安全机制。其中，数字证书至关重要。仅当 OPC UA 服务

器接受 OPC UA 客户端的数字证书并将其归类为可信时，客户端才能与服务器建立安全连

接。 
请参见“处理客户端和服务器证书 (页 1831)”部分。
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与此同时，客户端还必须检查并信任服务器的证书。服务器和客户端必须显示自己的身份，

并证明该身份与声明的相同。即，服务器和客户端必须证明自己的身份。例如，客户端和服

务器的相互验证可有效防止中间人攻击。

“中间人”攻击

“中间人”可能会出现在服务器和客户端之间。中间人是一种程序，会截获服务器与客户端

之间的通信并将自身伪装为客户端或服务器，以获取 S7 程序的相关信息或设置 CPU 的值，

进而对设备或工厂进行攻击。

OPC UA 使用的数字证书符合国际电信联盟 (ITU) 的 X.509 标准，

可识别（认证）一个程序、计算机或机构的身份。

X.509 证书

X.509 证书包含以下信息：

• 证书的版本号

• 证书的序列号

• 证书颁发机构对证书进行签名的算法。

• 证书颁发机构的名称

• 证书有效期的起始和结束时间

• 由证书颁发机构签名证书的程序、个人或机构名称。

• 程序、个人或机构的公钥。

因此，X509 证书将身份（程序、个人或机构的名称）与该程序、个人或机构的公钥关联在

一起。

在连接建立期间检查

客户端与服务器建立连接时，设备将基于证书检查全部所需信息以确保其完整性，如签名、

有效期、应用程序名称 (URN)，对于固件版本 V2.5，还会检查客户端证书中客户端的 IP 地址。

说明

此外，还会检查证书中存储的有效期。因此必须设置 CPU 时钟，且日期/时间必须在有效期

内，否则将无法进行通信。 
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签名和加密

要检查证书是否篡改，则需对证书进行签名。

可通过以下几种方式进行操作：

• 在 TIA Portal 中，可生成证书并为证书签名。如果您已对项目进行保护，并以具有可进行

安全设置的功能权限的用户身份登录，则可以使用全局安全设置。通过全局安全设置可

访问证书管理器，由此也可访问 TIA Portal 的证书颁发机构 (CA)。
• 还可通过其它选项创建证书并为证书签名。在 TIA Portal 中，可将证书导入到全局证书管

理器中。 
– 联系一家证书颁发机构 (CA) 并对证书进行签名。

此时，认证颁发机构将核实您的身份，并通过该证书颁发机构的私钥对您的证书进行

签名。为此，需向证书颁发机构发送一个 CSR（证书签名请求）。 
– 自行创建证书并对其进行签名。

例如，为实现上述过程，您应使用 OPC 基金会的“Opc.Ua.CertificateGenerator”程序。

还可使用 OpenSSL。
更多信息，请参见“用户自己生成 PKI 密钥对和证书 (页 1725)”。

有用信息：证书类型

• 自签名证书 
每个设备都可生成并签署自己的证书。应用示例：通信节点数量有限的静态组态。

不能从自签名证书派生新的证书。但是，需要将所有自签名证书从伙伴设备加载到 CPU
（需要在 STOP 模式下执行）。

• CA 证书：

所有证书都由证书颁发机构生成和进行签名。应用示例：动态添加设备。 
只需将证书从证书颁发机构下载到 CPU。证书颁发机构可以生成新的证书（添加伙伴设

备无需在 CPU STOP 模式下）。 

签名

如下所述，通过该签名，可验证消息的完整性和来源。

首先，发送方根据纯文本信息（纯文本消息）生成 HASH 值。之后，再通过私钥对该 HASH 
值进行加密，并将该纯文本消息连同加密后的 HASH 值一同发送到接收方。验证签名时，接

收方需要一个发送方的公钥（包含在发送方的 X509 证书中）。接收方基于发送方的公钥，
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对接收到的 HASH 值进行解密。然后，接收方再根据接收到的纯文本消息生成自己的 HASH 值
（HASH 过程包含在发送方的证书中）。接收方对这两个 HASH 值进行比较：

• 如果两个 HASH 值相同，则表示从发送方接收到的纯文本消息未经更改并未被篡改。

• 如果两个 HASH 不匹配，则表示到达接收方的的纯文本消息发生了更改。纯文本消息在

传送过程中被篡改或受损。 

加密

加密数据可防止非经授权的读取。X509 证书不加密；这些证书为公开证书，任何人均可查看。

在加密过程中，发送方将使用接收方的公钥对纯文本消息进行加密。为此，发送方需要接收

方的 X509 证书。这是因为，该证书中包含接收方的公钥。接收方使用自己的私钥对消息进

行解密。只有接收方才能对该消息进行解密：只有他们才拥有相应的私钥。因此，任何时候

私钥都不得泄露。

安全通道

OPC UA 使用客户端与服务器的私钥和公钥建立安全连接，即安全通道。建立安全连接后，客

户端和服务器将生成一个只有它们才了解的内部密钥，它们使用此密钥对消息进行签名和加

密。较非对称加密过程（私钥和公钥）过程，对称加密过程（共享密钥）的运行速度要快得

多。

参见

创建自签名证书 (页 1724)
OPC UA 证书 (页 1724)
通过 TIA Portal 使用证书 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
109769068)
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OPC UA 证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

使用 OPC UA 的 X509 证书

OPC UA 可使用各种类型的 X.509 证书在客户端与服务器之间建立连接：

• OPC UA 应用程序证书

这类 X.509 证书用于标识软件实例、客户端或服务器软件的安装。在“机构名

称”(Organization name) 属性中，可输入该软件使用方的名称。

说明

即使安全设置为“无”(None)（不安全），S7-1500 的 OPC UA 服务器也会使用应用程序

证书。这可保证与 OPC UA V1.1 及更早版本的兼容性。

• OPC UA 软件证书

X-509 证书用于标识客户端或服务器软件的特定版本。这些证书中包含有关属性，用于

说明通过 OPC 基金会（或认可的测试实验室）认证时的软件版本。在“机构名

称”(Organization name) 属性中，可输入该软件的研发或销售方名称。

说明

STEP 7 不支持软件证书。

• OPC UA 用户证书

该 X.509 证书用于标识特定用户，例如从 OPC UA 服务器检索过程数据的用户。如果用

户可通过密码自行认证或组态为匿名访问，则无需使用该证书。

说明

STEP 7 不支持用户证书。

所述证书属于 底层实体证书：这些证书用于识别个人、机构、公司或软件实例（安装）等

信息。

创建自签名证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

使用客户端的证书生成器

很多 OPC UA 客户端应用程序或 SDK 都集成到示例应用程序中，允许用户通过此应用程序为

客户端生成证书。

通常可在介绍 OPC UA 客户端应用程序的上下文中找到证书生成的说明。
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在线支持的示例客户端

SIMATIC S7-1500 OPC UA 服务器的 OPC UA .NET 客户端 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109737901)会在程序首次启动过程中在 
Windows 证书商店中创建客户端应用程序的自签名软件证书。本示例的文档介绍了处理这

些证书的步骤。

使用 TIA Portal 的证书生成器

如果使用的 OPC UA 客户端未生成客户端证书，可通过 STEP 7 创建自签名证书。 
为此，请执行以下操作步骤：

1. 在 CPU 特性中，双击“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > Certificate manager) 
下的“<新增>”(<Add new>)，

2. 单击“添加”(Add)。
3. 在“创建新证书”(Create a new certificate) 对话框中，为“使用”(Usage) 选择“OPC UA 客户

端”(OPC UA client) 选项。

4. 单击“确定”(OK)。
在“主题备用名称”(Subject Alternative Name) 字段中，STEP 7 将自动输入所生成证书的 
URI。在使用 OPC 基金会的 .NET 堆栈生成程序特定的证书时，将调用该字段（如

“ApplicationUri”）。在其它证书生成工具中，该基金会的名称可能不同。

参见

S7-1500 CPU 的客户端证书处理 (页 1928)

用户自己生成 PKI 密钥对和证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
只有在使用无法自行创建 PKI 密钥对和客户端证书的 OPC UA 客户端时，才会涉及此部分内

容。此时，可通过 OpenSSL 生成一个私钥和一个公钥，生成一个 X.509 证书，并对该证书

进行签名。 

使用 OpenSSL
OpenSSL 属于传输层安全工具，可用来创建证书。您还可以使用其它工具，例如 XCA，一

款密钥管理软件，该软件具有图形用户界面，改进了已颁发证书的总览功能。

要在 Windows 系统中使用 OpenSSL，请按以下步骤操作：

1. 在 OpenSSL 系统中，安装 Windows。如果操作系统为 64 位，则 OpenSSL 将安装在
“C:\OpenSSL-Win64”目录中。OpenSSL-Win64  作为开源软件，可从不同的软件提供商处下载。

2. 创建一个目录，如“C:\demo”。
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3. 打开命令提示符。为此，单击“Start”，并在搜索栏中输入“cmd”或“command prompt”。右键
单击结果列表中的“cmd.exe”，并以管理员身份运行该程序。Windows 将打开命令提示符。

4. 切换到“C:\demo”目录。为此，可输入以下命令：“cd C:\demo”。
5. 设置以下网络变量：

– set RANDFILE=c:\demo\.rnd
– set OPENSSL_CONF=C:\OpenSSL-Win64\bin\openssl.cfg
下图显示了包含以下命令的命令行窗口：

6. 现在，启动 OpenSSL。如果 OpenSSL 已安装在 C:\OpenSSL-Win64  目录中，则可输入：
C:\OpenSSL-Win64\bin\openssl.exe。下图显示的命令行窗口中包含以下命令：

7. 生成私钥。将密钥保存到“myKey.key”文件。在本示例中，密钥的长度为 1024 位；为了实现
更高的 RSA 安全性，实际长度采用 2048 位。输入以下命令：“genrsa -out myKey.key 
2048”（在本示例中为“genrsa -out myKey.key 1024”）。下图显示了包含该命令的命令行以及 
OpenSSL 输出结果：

8. 生成一个 CSR (Certificate Signing Request)。为此，可输入以下命令：“req -new -key 
myKey.key -out myRequest.csr”。在该命令的执行过程中，OpenSSL 将查询有关证书的信息：

– 国家/地区名称：如，“DE”为德国，“FR”为法国

– 州或省名称：例如“Bavaria”。 
– 位置名称：如，“Augsburg”
– 机构名称：输入公司的名称。

– 机构单位名称：如，“IT”
– 公共名称：如，“OPC UA client of machine A”
– 电子邮件地址： 
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说明

针对固件版本为 V2.5、作为服务器的 S7-1500 CPU 的注意事项

客户端程序的 IP 地址需存储在 S7-1500 CPU 版本 V2.5（仅针对此版本）所创建证书的“主

题备用名称”(Subject Alternative Name) 字段中；否则 CPU 将不接受该证书。

输入的信息将添加到证书中。下图显示了包含该命令的命令行以及 OpenSSL 输出结果：

该命令将在包含有 Certificate Signing Request  (CSR) 的 C:\demo  目录中创建一个文件；在

本示例中，为“myRequest.csr”。 

使用 CSR
可通过以下两种方式使用 CSR：
• 将 CSR 发送到证书颁发机构 (CA)：读取特定证书颁发机构的信息。证书颁发机构 (CA) 将

检查用户的身份和信息（认证），并使用该证书颁发机构的私钥对该证书进行签名。如，

接收已签名的 X.509 证书，并将该证书用于 OPC UA、HTTPS 或 Secure OUC  (secure open 
user communication) 中。通信伙伴将使用该证书颁发机构的公钥检查该证书是否确实由 
CA 机构颁发（即，该证书颁发机构已确定您的信息）。

• 用户对 CSR 进行自签名：使用用户的私钥。该选项将在下一个操作步骤中介绍。

自签名证书

输入以下命令，生成一个证书并对自签名（自签名证书）：“x509 -req -days 365 -in 
myRequest.csr -signkey myKey.key -out myCertificate.crt”。
下图显示了包含以下命令和 OpenSSL 的命令行窗口：
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该命令将生成一个 X.509 证书，其中包含通过 CSR 传送的属性信息（在本示例中，为

“myRequest.csr”），例如有效期为一年（-days 365）。该命令还将使用私钥对证书进行签名

（在本示例中为“myKey.key”）。通信伙伴可使用公钥（包含在证书中）检查您是否拥有属于

该公钥的私钥。这样还可以防止公钥被攻击者滥用。

通过自签名证书，用户可确定自己证书中的信息是否正确。此时，无需依靠任何机构即可检

查信息是否正确。

参见

S7-1500 CPU 的客户端证书处理 (页 1928)

消息的安全传送 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

使用 OPC UA 建立安全连接

OPC UA 将在客户端与服务器之间建立安全连接。OPC UA 将检查通信伙伴的身份。OPC UA 
使用基于 ITU（国际电信联盟）X.509-V3  标准的证书对客户端和服务器进行认证。例外：使

用安全策略“不安全”(No security) 时，将不建立安全连接。

消息的安全模式

OPC UA 使用以下安全策略确保消息安全：

• 不安全

所有消息均不安全。要使用该安全策略，则需与服务器建立安全策略为“无”(None) 的端

点连接。 
• 签名

所有消息均已签名。系统将对所接收消息的完整性进行检查。检测篡改行为。要使用该

安全策略，则需与端点安全策略为“签名”(Sign) 的服务器立连接。

• 签名和加密

对所有消息进行签名并加密。系统将对所接收消息的完整性进行检查。检测篡改行为。而

且，攻击者无法读取消息内容（保护机密）。要使用该安全策略，则需与端点安全策略为

“签名并加密”(SignAndEncrypt) 的服务器建立连接。

安全策略还可根据所使用的算法命名。示例：“Basic256Sha256 -签名和加密”表示：端点

进行安全连接，支持一系列 256 位哈希和 256 位加密算法。
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所需层级

下图显示了建立连接时通常所需的三个层：传输层、安全通道和会话。 

图 1-73 所需层级：传输层、安全通道和会话

• 传输层：

该层用于发送和接收消息。OPC UA 在此使用优化的基于 TCP 的二进制协议。传输层是后

续安全通道的基础。

• 安全通道

安全层从传输层接收数据，再转发到会话层中。安全通道将待发送的会话数据转发到传

输层中。

在“签名”(Sign) 安全模式中，安全通道将对待发送的数据（消息）进行签名。接收消息

时，安全通道将检查签名以检测是否存在篡改的情况。

采用安全策略“签名并加密”(SignAndEncrypt) 时，安全通道将对待发送数据进行签名并

加密。安全通道将对接收到的数据进行解密，并检查签名。

采用安全策略“不安全”(No security) 时，安全通道将直接传送该消息包而不进行任何更改

（消息将以纯文本形式接收和发送）。

• 会话

会话将安全通道的消息转发给应用程序，或接收应用程序中待发送的消息。此时，应用

程序即可使用这些过程值或提供这些值。 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1729



建立安全通道

建立安全通道，如下所示：

1. 服务器接收到客户端发送的请求时，开始建立安全通道。该请求将签名或签名并加密，甚至
以纯文本形式发送，具体取决于所选服务器端的安全模式。在“签名”(Sign) 和“签名并加
密”(Sign & Encrypt) 安全模式中，客户端将随该请求一同发送一个机密数（随机数）。

2. 服务器将验证客户端的证书（包含在请求中，未加密）并检验该客户端的身份。如果服务器
信任此客户端证书， 
– 则会对消息进行解密并检查签名（“签名并加密”(Sign & Encrypt)），

– 仅检查签名（“签名”(Sign)）， 
– 或不对消息进行任何更改（“不安全”(No security)）

3. 之后，服务器会向客户端发送一个响应（与请求的安全等级相同）。响应中还包含服务器机
密。客户端和服务器根据客户端和服务器的机密数计算对称密钥。此时，安全通道已成功建立。

对称密钥（而非客户端与服务器私钥和公钥）可用于对消息进行签名和加密。

建立会话

执行会话，如下所示：

1. 客户端将 CreateSessionRequest 发送到服务器后，开始建立会话。该消息中包含一个仅能使
用一次的随机数 Nonce。服务器必须对该随机数 (Nonce) 进行签名，证明自己为该私钥的所
有者。此私钥属于该服务器建立安全通道时所用证书。该消息（及所有后续消息）将基于所
选服务器端点的安全策略（所选的安全策略）进行加密。 

2. 服务器将发送一个 CreateSession Response 响应。该消息中包含有服务器的公钥和已签名的 
Nonce。客户端将检查已签名的 Nonce。

3. 如果服务器通过测试，则客户端将向该服务器发送一个 SessionActivateRequest。该消息中包
含用户认证时所需的信息：

– 用户名和密码，或

– 用户的 X.509 证书（STEP 7 不支持），或

– 无数据（如果组态为匿名访问）。

4. 如果用户具有相应的权限，则服务器将返回客户端一条消息 (ActivateSessionResponse)。激
活会话。

OPC UA 客户端与服务器已成功建立安全连接。

建立与 PLCopen 函数块的连接。

PLCopen 规范针对 OPC UA 客户端定义了一系列 IEC 61131 函数块。指令 UA_Connect 可根

据上述模式启动安全通道和会话。 
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通过全球发现服务器 (GDS) 实现证书管理 (S7-1500, S7-1500T)

通过 GDS 实现自动化证书管理 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal V17 和 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本中，OPC UA 服务器的证书管

理服务可用于在运行系统中传送 OPC UA 服务器证书。

通过 GDS 推送管理功能，S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器上的 OPC UA 证书、信任列表和证

书吊销列表 (CRL) 可自动进行更新。证书管理自动化意味着，当证书到期后以及对 CPU 执行

全新下载操作后，无需再手动重新组态 CPU。此外，使用 GDS 推送管理功能还可以在 CPU 处
于 STOP 和 RUN 操作状态时传送更新后的证书和列表。  
证书管理信息模型在 OPC UA 第 12 部分（OPC 10000-12：OPC 统一架构，第 12 部分：发

现和全球服务）中指定。 
自 TIA Portal V18 起以及 S7-1500 CPU 固件版本 V3.0 起，GDS 推送管理功能可用于 Web 服
务器证书。通过 GDS 推送管理功能更新证书的顺序理论上与通过 OPC UA 服务器证书功能

更新证书的顺序相同。与 OPC UA 服务器证书功能的不同之处是，还可以在运行期间或操作

期间将 Web 服务器证书传送到 CPU。下文的相应部分介绍了两者之间的区别或局限性。 
以下章节概括介绍了全球发现服务以及 TIA Portal V17/CPU 固件版本 V2.9 及更高版本支持

的自动化证书更新功能。 

发现服务器

要连接到 OPC UA 服务器，OPC UA 客户端需要其端点的相关信息，如端点 URL 和安全策略。

如果网络中提供大量可用服务器，则发现服务器可负责处理对该服务器信息的搜索和管理。

• OPC UA 服务器注册使用发现服务器。

• OPC UA 客户端向发现服务器请求获取可访问的服务器列表，然后连接到所需 OPC UA 服
务器。

全球发现服务器 (GDS)
OPC UA GDS 理念一方面可组态跨子网发现服务，另一方面为证书集中管理提供接口。

全球发现服务器 (GDS) 提供的机制可实现对以下组件的集中管理：

• CA 签名证书和自签名证书

• 受信任列表和证书吊销列表 (CRL)
因此，GDS 提供中央证书管理的接入点，并接管 OPC UA 网络中安全服务器的任务。 
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GDS 主要用于通过相应的 CRL 来管理 CA 签名证书：

• 为 OPC UA 服务器或 Web 服务器初次创建应用程序证书。

• 定期更新受信任列表和 CRL
• 更新应用程序证书

证书管理

证书管理的任务是自动管理和分发不同服务器或应用程序的证书和信任列表。 
在该上下文中，有以下两种不同的角色：  
• 证书管理器 - 提供证书管理功能的 OPC UA 应用 
• 证书接收方 - 从证书管理器接收证书、信任列表和 CRL 的 OPC UA 应用程序。 
证书管理分为以下两种模式：拉取管理和推送管理。

• 采用拉取管理模式时，OPC UA 应用作为 GDS 服务器的客户端运行，并使用证书管理方

法来请求获取证书更新和信任列表更新。 
• 采用推送管理模式时，OPC UA 应用作为服务器运行，并提供将 OPC UA GDS 用作 OPC UA 

客户端的方法。充当证书管理器的 GDS 用此等方法传送（“推送”）证书和受信列表更

新，有关概念说明，请参见下文中的自动证书更新。 
只有 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本的 OPC UA 服务器才支持推送管理。  
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使用 GDS 的系统组态

下图显示了与提供证书管理功能的 GDS 相关的各个设备的任务示例。 

① 根 CA - 为系统颁发证书的设备（此等证书也可通过其它方式传送，例如通过电子邮

件方式）

② 安装有证书管理器的 OPC UA GDS，可创建或签名设备证书、管理信任列表和证书吊

销列表 (CRL)，以及将证书和列表写入设备中（推送功能）。对于推送功能，此设备

需要 OPC UA 客户端功能。

③ 装有 OPC UA 应用的设备，接收“推送”的证书和列表

STEP 7 版本 V17 及更高版本的自动证书更新概念

GDS 和证书管理器通常合并到一个应用中，但下图中以两个独立的组件显示。 
“普通的”OPC UA 客户端之类的设备也可以用作证书管理器，但它们需要支持 Bytestring 数
据类型才能传送证书，例如，固件版本为 V2.9 以及更高版本的 S7-1500 CPU 作为 OPC UA 客
户端或者具有 GDS 插件的 UA Expert 工具 (Unified Automation)。 
S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器作为证书接收方，可提供 OPC UA 客户端证书读取和写入信

任列表和 CRL 时所需的标准方法与属性。 
S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器上下文的侧重点是介绍如何使用推送功能为 CPU 提供证书，

并与常规方法（通过下载硬件配置）进行了比较。 
下图显示了 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 或更高版本中 OPC UA 证书与列表的传输方式：

• 或是在 CPU 处于 STOP 模式时，通过加载硬件配置来更新；证书是硬件配置的组成部分。 
• 或是在 CPU 处于 RUN 或 STOP 模式时，通过 GDS 推送方法来更新。 
两种方法不能同时使用。如果选择在运行系统中通过 GDS 推送功能传送 OPC UA 服务器证书，

则必须通过此途径将其它所有证书类型传送到 CPU。 
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参见

OPC UA 证书 (页 1724)
证书管理的必备知识 (页 374)

GDS 推送功能的组态限制 (S7-1500, S7-1500T)

推送功能的证书数量

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本中，无论何种类型，OPC UA 推送功能的组态限

值均为 62 个信任列表条目。 
• 每个激活的基于证书的服务（CPU 应用程序）“消耗”一个证书条目和一个私钥条目。

• 证书吊销列表条目 (CRL) 的计数与受信任证书列表条目的计数方式一样。

• 由不同服务（CPU 应用程序）使用的证书计为一个信任列表条目。

推送功能的元素大小（例如证书）

多 4096 个字节

示例

希望授予 多 62 个 OPC UA 客户端对 OPC UA 服务器的访问权限，并相应填写受信任列表。

在受信任列表中添加“证书吊销列表”条目时， 多只能信任 61 个客户端证书。 
不能通过将硬件配置下载到 CPU 来传输更多的 OPC UA 证书。
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提示

为了尽可能减少所需证书的数量，建议通过同一个 CA 对 OPC UA 客户端证书进行签名。

在这种情况下，作为 OPC UA 服务器的 CPU 仅需要相应的 CA 证书和 CRL。通过这些元素，

OPC UA 服务器随后可以验证由 CA 签名的所有客户端证书。即，无需将每个客户端证书逐

一添加到受信任列表中。

参见

通过 GDS 实现自动化证书管理 (页 1731)
证书管理的必备知识 (页 374)

设置和下载 GDS 参数 (S7-1500, S7-1500T)
下文介绍了证书更新的所需设置。

要求

• 不同应用程序证书需要使用对应的 STEP 7/TIA Portal 版本和 S7-1500 CPU 固件版本。

另请参见“证书管理的必备知识 (页 374)”
– OPC UA 服务器证书需要使用 TIA Portal V17 及更高版本、CPU 固件版本 V2.9
– Web 服务器证书需要使用 TIA Portal V18 及更高版本、CPU 固件版本 V3.0

• 已设置 CPU 的时间/日期（通常应用于基于证书的通信）。

• 已启用 OPC UA 服务器。

• 必须启用 GDS 推送管理使用的服务。例如，必须启用 Web 服务器才能传送 Web 服务器

证书。

• 在 OPC UA 服务器中必须至少组态一个采用“签名并加密”安全策略的端点。伙伴必须

使用此端点。

• 已为经过身份验证的用户组态足够的功能权限

用户必须拥有具备“管理证书”功能权限的角色。 
该功能权限具有以下要求：

– 必须在项目树中启用项目保护：项目树：“安全设置 > 设置 > 项目保护”(Security 
settings > Settings > Project protection)。

– 在 CPU 设置的“CPU UA > 常规”(OPC UA > General) 区域中，必须启用以下常规用户管

理设置：“通过项目安全设置启用其它用户管理”(Enable additional user management 
via project security settings) 

有关如何设置功能权限的说明，敬请访问“这里 (页 1842)”。
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启用 GDS 推送

满足上述要求后，通过以下操作才能激活 GDS 推送：

1. 在巡视窗口（CPU 参数）中，转到“OPC UA > 服务器 > 常规”(OPC UA > Server > General) 区
域。 

2. 启用“启用全球发现服务（推送）”(Enable Global Discovery Services (Push)) 选项。 

确定使用的证书存储区

使用 GDS 推送证书管理进行管理的证书与通过 TIA Portal (STEP 7) 下载的证书不在同一个存

储区中。启用 GDS 推送证书管理后，CPU 的服务（应用程序）同样使用该证书存储区中的

证书，这些证书可以在运行期间进行管理。  
1. 在 CPU 设置中，导航至“保护与安全 > 证书管理”(Protection & Security > Certificate 

management) 区域。

2. 选择“运行期间使用证书管理器提供的证书”(Use certificates provided by the certificate 
management at runtime) 选项。
另一种方式则使用从 TIA Portal 下载到 CPU 中的证书，这些证书在 CPU 处于 STOP 模式时进
行组态。该证书存储区中的证书或信任列表无法在运行时更新。 

启用证书失效诊断

如果希望提前收到证书失效通知，请在“保护与安全 > 证书管理”(Protection & Security > 
Certificate management) 区域中选择“启用证书失效系统诊断事件”(Enable system 
diagnostics event for the certificate lapsing) 选项。 
在输入字段“当证书剩余使用时间为...时显示事件”(Display event when the remaining life 
of the certificate is ...) 中输入百分数值。 
这些设置的作用： 
• 证书达到该值时，将出现相应的系统诊断消息，该消息在证书失效或刷新后才会消失。 
• 如果证书已到期，CPU 将生成相应的系统诊断消息，并在诊断缓冲区中生成一个条目，且

维护 LED 指示灯亮起。

示例：

在 2022 年 6 月 1 日通过 GDS 传送的证书的有效期为 2022 年 6 月 1 日至 2022 年 6 月 30 日
（30 天）。已在诊断事件中输入百分数值 10。2022 年 6 月 27 日，90% 的有效期将到期。此

时，将显示一条消息，指示所传送的证书将于 2022 年 6 月 30 日到期。

无论组态的百分数值是多少，证书的有效期到期后，都将显示一条相应的消息并在诊断缓冲

区中输入一个条目，同时维护 LED 指示灯亮起。
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下载到 CPU
将组态下载到 CPU 之前，可删除由 GDS 管理的证书。确认删除后，下载完成时将进入配置

阶段（参见调试部分）。 
下载 CPU 之外的存储卡（读卡器）时，始终会删除该证书存储区。 
如果激活全球发现服务（推送）但未推送任何证书，则 OPC UA 服务器上没有任何证书、信

任列表或 CRL。

参见

GDS 调试 (页 1737)

GDS 调试 (S7-1500, S7-1500T)
OPC UA 规范第 12 部分对证书管理期间的配置阶段和运行阶段进行了区分定义。 
在配置阶段，GDS 或 OPC UA 客户端为 OPC UA 服务器的客户端提供初始信任列表和 CRL。在

此阶段中，CPU 的 OPC UA 服务器接受提供的所有客户端证书和列表；与 OPC UA 服务器的

“受信任的客户端”设置类似，在运行期间接受所有客户端证书。服务器只能通过这种方式

与未知客户端建立连接。例如，客户端无法通过现有证书或信任列表进行身份验证，而只能

在接收相应的客户端证书或相应的信任列表后餐呢个进行验证。 
配置阶段有信息安全水平低的特点；因此，配置阶段将通过点亮维护 LED 以及在相应的诊

断缓冲区中记录条目（要求维护）的方式加以指示。 
在运行阶段中，现有的 CRL 将进行更新（举例而言），并且证书和信任列表也将更新。通信

在此阶段中是安全的。  

要求

在配置阶段，只有具备足够功能权限的授权用户才能建立连接。用户必须拥有具备“管理证

书”功能权限的角色。

另请参见“设置和下载 GDS 参数 (页 1735)”。

配置阶段的规则

在配置阶段，CPU 的 OPC UA 无法对发起连接建立动作的 OPC UA 客户端进行身份验证。因

此，必须遵循以下规则：

• 提供安全环境，例如仅限调试人员访问 CPU。检查彼此通信的设备是否为正确的设备。 
• 限制此阶段的时间。 
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CPU 通过点亮维护 LED 指示灯和相应的诊断缓冲区条目，指示处于配置阶段 (Maintenance 
demanded)。 

 配置阶段的顺序

下文中简要介绍了 OPC UA 服务器证书和信任列表配置阶段的相应过程。

Web 服务器证书配置阶段的过程与此类似。与 OPC UA 不同，GDS 客户端仅推送 Web 服务

器证书，但不会讲信任列表推送到相应的证书存储区中。   
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进入配置阶段

OPC UA 服务器启动后，CPU 会在满足下面其中一个条件时自动进入配置阶段：

• OPC UA 服务器证书是 CPU 生成的初始自签名证书，尚未替换为有效的服务器证书。

• 信任列表（可信任客户端列表）为空。 
CPU 生成的 OPC UA 服务器证书包含 OPC UA 服务器 重要的参数，并且除非已存在有效的

服务器证书，否则将在每次接通电源后启动 OPC UA 服务器时重新生成（包括私钥在内）。

出于此原因，OPC UA 服务器可能在接通电源后需要更长的启动时间。

在硬件配置已下载后，可在运行时更新的证书，其证书存储区将在下载时删除，或者证书将

得到保留，具体取决于设置。换言之，如果 GDS 处于激活状态并且证书存储区已删除，CPU 
将在下载硬件配置后进入配置阶段。

配置阶段诊断

除了维护 LED 点亮之外，GDS 地址模型还有两个节点可提供信息，指示 CPU 的 OPC UA 服
务器是否处于配置阶段：

只有在 GDS 的要求得到满足后（端点安全已签署并加密，另外也已具备管理员功能权限），

用户才能出于诊断目的使用图中标记的两个节点。

ProvisioningModeEnabled：表示支持配置阶段

ProvisioningModeActive：表示 CPU 的 OPC UA 服务器处于配置阶段。 

配置阶段结束

在满足以下条件时，CPU 将自动结束配置阶段： 
• CPU 在配置阶段生成并自签名的证书已由有效的服务器证书覆盖。该有效的服务器证书

既可以是自签名证书，也可以是 CA 签名证书。

• CPU 中的信任列表不为空，即，存在用于检查客户端证书的 CA 证书，或者存在可信赖的 
OPC UA 客户端的客户端证书。

如果 OPC UA 客户端传送 CA 签名证书并且另外也将 CA 证书添加到信任列表中，则 CPU 的 
OPC UA 服务器可自动接受 OPC UA 客户端发送的由同一 CA 签名的所有其它证书。
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申请有效证书

自 TIA Portal 版本 V18/S7-1500 CPU 版本 V3.0 起，除了 OPC UA 服务器证书之外，也可将

其它服务的证书传送到 CPU 中，例如用于 Web 服务器。 
相应的服务（例如 CPU 的 OPC UA 服务器）通过以下步骤接收有效的证书：

1. GDS 客户端（OPC UA 客户端）调用“CreateSigningRequest”方法，以便通过证书签名请求 
(CSR) 申请证书。  

2. 此 CSR 必须由证书颁发机构 (CA) 签署。 
3. 签名的 CSR 必须再传送回 CPU 的 OPC UA 服务器并用作证书。 
在客户端具有所需的“管理证书”功能权限时，CPU 的 OPC UA 服务器会支持此方法。 
“CreateSigningRequest”方法允许用于以下变型：

• 更新证书，但不创建新的密钥对（使用已有的内部 CPU 密钥）

• 更新证书，并创建新的密钥对（CPU 内部）

此外，也可以使用外部创建的密钥对来生成证书。 

注意

关于生成证书的推荐过程

应避免传送私钥；私钥不得离开设备。

因此，我们建议在生成证书时不创建新密钥对，或在 CPU 内创建密钥对。

创建证书但不创建密钥对

• “CreateSigningRequest”方法返回证书签名请求 (CSR)，即包含服务器或服务的特定信息

（例如应用程序名称和 URL）的文件 (*.csr)。 
• 在 CPU 外部，必须对该 CSR 进行验证并由证书颁发机构 (CA) 进行签名， 后必须返回

证书。

• 随后，必须使用“UpdateCertificate”方法将证书传送到 CPU（“推送”）。 
在这种情况下，密钥不会离开 CPU。 

使用内部创建的密钥对创建证书

此过程与上一节介绍的方法类似，唯一的区别是除了生成 CSR 之外，还会生成一个密钥对。在

“CreateSigningRequest”方法的参数中指定将生成密钥对。 
在此过程中，私钥不能离开 CPU。 
生成新的密钥对会给 CPU 带来很大负载。CPU 会在通信负载的预留区内以更低的优先级处

理此请求，且需要的时间较长。此时间的长短取决于 CPU 的性能。 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1740 编程和操作手册, 11/2022



由于在密钥生成过程的较长时间内将完全利用所设通信负载的空间部分，因此在设置“通信

用扫描循环负载”(Scan cycle load due to communication) 空间部分时，应确保不会超出 大

循环时间并且预留空间充足。为此，使用 CPU 的 Web 服务器页面“诊断 > 运行时间信

息”(Diagnostics > Runtime information)。此页面显示当前程序/通信负载和用户程序循环时

间的信息。就更改后的通信负载对循环时间的影响，用户可通过控制器获得帮助。 

使用外部创建的密钥对创建证书

借助诸如可以生成其它密钥的工具来生成证书。 
证书和密钥通过“UpdateCertificate”方法传送到 CPU。 
由于安全性低，此过程不推荐。 

注意

为不同的目标系统使用不同的密钥

对于生产系统，始终使用新生成的密钥。如对项目进行仿真和测试（例如，通过 PC 上的 
PLCSIM Advanced 进行），在任何情况下都不得将作为仿真用途的密钥用于生产系统。 
应通过设置相应的权限来限制对 PC 式控制器的访问。 

推送证书管理的地址模型 (S7-1500, S7-1500T)
OPC UA 规范第 12 部分 (OPC 10000-12: Discovery, Global Services) 定义了 OPC UA 服务器

的方法和属性，例如允许 GDS 或 OPC UA 客户端更新服务器上的证书和信任列表（“推送

证书管理”）。这些方法和属性也包含在 OPC UA 服务器的地址模型中。 
下文介绍了 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器的地址模型中的相关部分。 

要求

为了使相关方法和属性对 GDS 推送功能可见，必须满足以下要求：

• GDS 已激活。

• 设定的安全策略支持通过签名和加密确保数据的完整性和机密性。

• 使用运行系统功能权限“管理证书”进行访问 

GDS 推送功能的地址模型

GDS 推送功能的地址模型相当于 OPC UA 规范的“Information Model for Push Certificate 
Management”OPC 10000-12: Discovery, Global Services。
“ServerConfiguration”节点下方的结构如下所示：
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用于访问地址模型的方法和属性

下文简要介绍了这些方法和属性，并介绍了 S7-1500 CPU 特定地址模型的特殊功能和限制。

上文列出的 OPC UA 规范包含一般说明。 
此概述表下方给出了有关各个方法的详细说明。 

方法/属性（变量） 说明

CreateSigningRequest 此方法用于生成以服务（例如 OPC UA 服务器）私钥

进行签名的 PKCS#10 编码证书请求。

UpdateCertificate 此方法用于为 OPC UA 服务器更新服务器证书。

ApplyChanges 此方法用于，在已设置“ApplyChangesRequired”属性

的情况下，在执行之前执行过的方法时，应用安全相

关更改。

注

如果证书因“ApplyChanges”而更改，CPU 将中断此证

书所担保的连接/会话。 
背景：作为担保连接基础的证书不再有效。 

GetRejectedList 此方法会返回被 OPC UA 服务器拒绝的证书列表。

多 4 个条目，具有保持性。

ServerCapabilities S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器不支持该变量。

SupportedPrivateKeyFormats 此变量用于指定允许使用的私钥格式。对于 S7-1500 
CPU，仅允许使用“PEM”（字符串数组）

MaxTrustListSize 此变量用于指定信任列表的 大大小。
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方法/属性（变量） 说明

MulticastDnsEnabled 此变量用于指定是否支持多播 DNS。对于 S7-1500 
CPU，该值为“False”。

CertificateGroups 该对象（文件夹）用于组织 OPC UA 服务器所支持的

所有证书组。这些证书组包含运行期间可动态更新的

对象。例如，每个证书组包含一个信任列表，还包含

一个或多个分配给服务（例如 OPC UA 应用程序）的

证书。 
有关 CertificateGroups 对象的结构以及此对象中提供

的方法和属性的详细信息，请参见下一节。 

CreateSigningRequest
该方法具有以下参数：

参数 数据类型 说明

[in] certificateGroupId NodeId CertificateGroup 对象的 NodeId。  
[in] certificateTypeId NodeId 请求的证书类型。 

允许使用的证书类型列表由证书组的

“CertificateTypes”变量指定。

例如，OPC UA 服务器使用的证书类型是

“RsaSha256ApplicationCertificateType”，
Web 服务器使用的证书类型是

“HttpsCertificateType”
[in] subjectName String 证书请求中请求的主题名称。如果未指

定，则使用证书的当前主题名称。

[in] regeneratePrivateKey Boolean True：服务器生成新私钥。该密钥会一直

保存到调用签名证书匹配的 
UpdateCertificate 方法为止。 
False：服务器使用既有私钥。 

[in] nonce ByteString 用于生成新私钥的额外随机数（参见 
regeneratePrivateKey）。长度必须至少

为 32 字节。

[out] certificateRequest ByteString PKCS #10 - DER 编码证书请求。
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方法结果代码

结果代码 说明

Bad_InvalidArgument certificateTypeId、certificateGroupId 或 
subjectName 无效。

Bad_UserAccessDenied 当前用户不具备所需的功能权限。

UpdateCertificate
应用： 
• 通过 CreateSigningRequest 生成证书。未提供私钥。 
• 新私钥和新证书在服务器之外生成。两者均通过 UpdateCertificate 进行更新。

• 证书通过现有证书的私钥生成并签名。未提供私钥。 

参数 数据类型 说明

[in] certificateGroupId NodeId CertificateGroup 对象的 NodeId。 
[in] certificateTypeId NodeId 请求的证书类型。 

允许使用的证书类型列表由证书组的

“CertificateTypes”变量指定。

[in] certificate ByteString 替换现有证书的 DER 编码证书。 
[in] issuerCertificates ByteString 颁发机构证书

[in] privateKeyFormat String 私钥格式。目前仅支持 PEM。如果未指定 
privateKey：零或空字符串。 

[in] privateKey ByteString 按 privateKeyFormat 中指定的格式进行编

码的私钥。 
[out] 
applyChangesRequired

Boolean 指示使用新证书前必须调用

“ApplyChanges”方法。 

方法结果代码

结果代码 说明

Bad_InvalidArgument certificateTypeId 或 certificateGroupId 无效。

Bad_CertificateInvalid 证书无效或格式不受支持。 
Bad_NotSupported 私钥无效或格式不受支持。

Bad_UserAccessDenied 当前用户不具备所需的功能权限。

Bad_SecurityChecksFailed 验证证书完整性时出错。
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应用更改

该方法没有参数。 

方法结果代码

结果代码 说明

Bad_UserAccessDenied 当前用户不具备所需的功能权限。

GetRejectedList
该方法具有以下参数：

参数 数据类型 说明

[out] certificates ByteStrings 被拒绝的 DER 编码证书列表。

方法结果代码

结果代码 说明

Bad_UserAccessDenied 当前用户不具备所需的功能权限。

地址模型中的 CertificateGroups  (S7-1500, S7-1500T)
运行过程中，CPU（OPC UA 服务器）中可更新服务或应用程序的证书和信任列表位于地址

模型中的“CertificateGroups”对象中，该对象是 S7-1500 CPU 中所有服务都有的一个证书组。

对于 OPC UA 服务器证书，证书组的名称为“OPC UA server”。  

地址模型中的 CertificateGroup
下图显示了“ServerConfiguration”节点下方“CertificateGroups”对象的结构。 
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在 STEP 7 (TIA Portal) 中，可更改 CertificateGroups 的 Display Name（例如，“OPC UA server”
组的显示名称 ）：

1. 在巡视窗口（CPU 属性）中，导航至“保护与安全 > 证书管理”(Protection & Security > 
Certificate management) 区域。

2. 启用“运行期间使用证书管理提供的证书”(Use certificates provided by the certificate 
management during runtime) 选项。

3. 在该选项下方表格的“证书存储区文件夹...”(Folder for certificate store ...) 列中，更改证书组
的组名称 (DisplayName)。允许 7 位 ASCII 格式的 1-64 字符。第一列包含已激活的可在运行
时传送证书的服务，“ID”列包含用于在 CPU 内部引用证书的固定数字标识符。 

以下是“证书管理”(Certificate management) 区域中的显示示例：

“CertificateTypes”节点

“CertificateTypes”变量指定分配给服务器应用程序的证书类型的 NodeId。
例如，OPC UA 服务器服务支持“RsaSha256ApplicationCertificateType”CertificateType，
Web 服务器支持“HttpsCertificateTypeCertificateType”。

“TrustList”节点

信任列表对象的节点（TrustList 文件）定义了 OPC UA 文件类型（二进制编码流），其中包

含有关证书和 CRL 的信息。此信息可在存储卡的“pki store\trusted/issuer”目录中读取和更新。

该节点提供用于读取和更新的方法和属性。 
节点是 OPC UA 数据类型“TrustListDataType”的实例，其结构如下：

参数 数据类型 说明

specifiedLists TrustListsMasks 该位掩码用于显示包含信息的列表。

trustedCertificates ByteStrings 受信任应用程序证书和 CA 证书的列表。

trustedCrls ByteStrings “trustedCertificates”列表中证书的 CRL。 
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参数 数据类型 说明

issuerCertificates ByteStrings 验证 CA 签名证书所需的 CA 证书列表。

issuerCrls ByteStrings “issuerCertificates”列表中 CA 证书的 CRL。

“TrustList”节点的结构

“TrustList”节点的结构如下所示：

“TrustList”节点的方法和属性

下方是“TrustList”下的各节点的描述，此等节点是对 Object Type "FileType" 方法的补充。

TrustList Type 由 FileType 派生而来（参见 OPC 10000-5：OPC 统一架构，第 5 部分：信息

模型）。 

方法/属性（变量） 说明

LastUpdateTime 此变量用于显示上次更新时间。

OpenWithMasks 此方法允许客户端仅读取部分 TrustList。
CloseAndUpdate 此方法用于关闭 TrustList 文件并应用更改。 
AddCertificate 此方法用于将单个证书添加到 TrustList。 
RemoveCertificate 此方法用于从 TrustList 中移除单个证书。 

方法说明

OPC UA 规范第 12 部分“发现和全局服务”中介绍了上述方法及其结果代码、属性和 
TrustList 对象类型。 
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参见

设置和下载 GDS 参数 (页 1735)

使用诊断选项 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

OPC UA 服务器诊断 (S7-1500, S7-1500T)

OPC UA 服务器在线诊断

CPU OPC UA 服务器可通过标准 OPC UA 客户端（如 UaExpert）进行在线诊断。 
诊断信息分为以下几部分：

• 服务器诊断

• 会话诊断：

• 订阅诊断

举例来说，在服务器的地址空间中，以下节点提供诊断信息：

• ServerDiagnosticsSummary：服务器诊断汇总

– CurrentSessionCount：活动会话数量

– SecurityRejectedSessionCount：因客户端与服务器之间的端点安全设置不匹配而被拒

绝的会话数

• SessionsDiagnosticsSummary：会话诊断汇总

– ActualSessionTimeout：设置会话在连接断开等情况下的持续时间。

• SubscriptionsDiagnosticsArray：为每个会话的每个订阅包含一个元素的数组
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SessionsDiagnosticsSummary 节点还显示在会话中访问服务器的客户端应用程序的特性。

客户端与服务器间的连接诊断 (S7-1500)
要诊断客户端中程序运行期间的连接状态，请使用以下指令：

OPC_UA_ConnectionGetStatus：读取连接状态。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1749



在程序中运行 OPC UA 服务器诊断 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
在 STEP 7 (TIA Portal) V18 及以上版本中，可通过访问 S7-1500 CPU（固件版本 V3.0 及以上

版本）内 OPC UA 地址空间中的节点，评估程序待诊断的内容。

工作原理

在 CPU 的本地地址空间中，包含很多 CPU 的 OPC UA 服务器用于存储数据和状态的节点。通过

“OPC_UA_ReadList”指令，可访问相关信息并在用户程序中 进行评估。 
示例：“ServerState”是 CPU 中的一个地址空间，其中包含有服务器的状态值或状态转换值（运

行、关闭、失败等等）。 
该指令并不是一个客户端指令，而是一个读取本地 OPC UA 地址空间节点的指令。此时，需

使用特殊的规则和要求。 
请注意，访问 OPC UA 服务器的本地地址空间时，指令“OPC_UA_ReadList”也会产生通信负载。

必要时，可降低查询频率，降低通信负载。 

更多信息

有关调用“OPC_UA_Readlist”指令进行诊断的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”

服务器状态转换诊断 (S7-1500, S7-1500T)

关于服务器状态的信息

OPC UA 服务器的状态发生变化时，S7-1500 CPU 固件版本 V2.8 及以上版本和 S7-1200 CPU 
固件版本 V4.5 及以上版本会在诊断缓冲区中创建一个条目。

诊断缓冲区显示新的状态。 
同时显示状态变化的原因，例如下载到 CPU、POWER OFF - POWER ON 转换，来自伙伴（客

户端）的用户程序指令或服务请求。 

要求

在 CPU 的 OPC UA 属性中，选择“OPC UA 服务器状态改变”(Change of OPC UA server status) 
选项。 

说明

选中此选项后，CPU 也会在启动后使设置为 低优先级的安全策略进入诊断缓冲区。
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示例

如果 CPU 的 OPC UA 服务器因为下载过程而关闭，然后使用有效的新组态启动，则诊断缓冲

区显示新的服务器状态，例如“关闭 => 启动 => 运行”。 
如果 OPC UA 服务器因为下载过程而关闭，并且服务器因为类型字典过大而无法启动，则诊

断缓冲区 后显示状态“已失败”（“关闭 => 启动 => 已失败”）。

服务器状态和状态转换

①、④ 如果 OPC UA 相关数据可能受到影响，则上电或加载到 RUN 状态。

② OPC UA 服务器停用时加载硬件配置。服务器仍然关闭。

OPC UA 服务器激活且 OPC UA 数据错误时加载硬件配置（例如因结构过多导致类

型字典变得过大）。在这种情况下，服务器无法启动（参见 ③）。

③ OPC UA 服务器因组态故障等问题无法启动。

服务器状态说明

下面介绍了 OPC UA 服务器可呈现的各个状态。

服务器状态 说明

关闭 初始状态 
• 上电后  
• OPC UA 服务器激活或停用时加载硬件配置后。

• 加载 OPC UA 相关数据后

启动 服务器中的 OPC UA 地址空间已初始化。

正在运行 OPC UA 服务器运行（OPC UA 服务器的正常生产状态）。

已失败 错误状态。OPC UA 服务器因组态故障等问题无法启动。 
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会话状态转换诊断 (S7-1500, S7-1500T)

关于会话状态的信息

OPC UA 会话的状态发生变化时，CPU 会在诊断缓冲区中创建一个条目。

诊断缓冲区显示新的状态。也将显示相应的会话 ID。

要求

已在 CPU 的 OPC UA 属性中选择“会话状态改变”(Change of session states) 选项（OPC UA > 
服务器 > 诊断）。 

示例

连接建立时客户端传输的认证数据不正确（例如密码不正确）。“ActivationFailed”会话的新

状态以及相应的会话 ID 会进入诊断缓冲区。

会话状态和状态转换

① 客户端连接到服务器、使用正确的认证数据登录（正确的凭证）。

② 客户端正确关闭连接。

③ 客户端不再发送消息；会话以超时结束。

④ 客户端连接到服务器、使用不正确的认证数据登录。

安全策略检查失败 (S7-1500, S7-1500T)
如果 CPU 诊断在 OPC UA 通信期间检测到安全事件，可使该事件进入诊断缓冲区。 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1752 编程和操作手册, 11/2022



要求

• S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及更高版本或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.8 及更高版本

• “安全策略检查失败”(Check of security policy failed) 选项已激活：CPU 属性 > OPC UA > 服
务器 > 诊断 (OPC UA > Server > Diagnostics)）

诊断中检测到安全事件

CPU 对以下 OPC UA 相关的安全事件执行诊断：

• 客户端证书无效（例如语法或语义错误、签名错误、当前日期不在有效期内）

• 用户名/密码登录失败（数据已停用或不正确）

• 客户端要使用特定的安全策略或特定的消息安全模式；服务器不支持该安全策略或请求

的安全模式。

• 客户端未按照规范（OPC UA 规范）建立连接（例如未预期的 SecureChannelID/SessionID/
客户端 Nonce）

示例

如果试图破坏通信（例如通过会话拦截、中间人攻击等），服务器会通过分析检测到此情况。

远程 OPC UA 客户端请求失败 (S7-1500, S7-1500T)
CPU 会在诊断缓冲区中为以下事件创建条目：

• 不良客户端请求（不正确使用）

• 超出 OPC UA 服务器的 CPU 特定限制

• 存储空间不足。 
• 发生服务错误

要求

• S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及更高版本或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.8 及更高版本

• “远程 OPC UA 客户端请求失败”(Requests of a remote OPC UA client failed) 选项已激活：

CPU 属性 > OPC UA > 服务器 > 诊断 (OPC UA > Server > Diagnostics)）
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错误客户端请求示例

例如，当客户端寻址一个不存在的节点（变量）或请求不存在的资源时，则会发生请求错

误。 
此时，导致错误的相应服务以及相应会话 ID 都会进入诊断缓冲区。 

超出限值示例

如果服务请求超出 CPU 特定的限值，例如会话数、监视项数目、订阅数等，该诊断会进入

诊断缓冲区，与消息共同指示所超出的限值。 
例外：如果汇总诊断时消息频繁出现，则引发该错误的限值不会包含在诊断缓冲区中。此时，

将显示一条通用信息，指示已超出所支持的组态限值。 
“内存不足”（存储空间不足）属于超出限制的一个特例。激活“远程 OPC UA 客户端请求

失败”(Requests of a remote OPC UA client failed) 选项时，该诊断仅包含在诊断缓冲区中。

同时激活选项“消息量较大时汇总诊断”(Summarize diagnostics in case of high message volume)
激活“远程 OPC UA 客户端请求失败”(Requests of a remote OPC UA client failed) 选项时，还

应激活“消息量较大时汇总诊断”(Summarize diagnostics in case of high message volume) 
选项。这样，可防止大量相同的诊断报警“淹没”诊断缓冲区。 

服务故障

如果服务自身发生故障，服务器会返回 ServiceFault。此时，状态代码（不良...）以及相应

会话 ID 都会进入诊断缓冲区。

导致错误的服务的可能条目

根据使用的客户端应用程序，从客户的角度来看，可通过不同方式触发对服务器的请求，例

如，可通过具有图形用户界面的在线工具触发，也可以通过客户端程序中的指令触发。 
OPC UA 采用面向服务的架构，遵循请求-响应范例，因此相应的客户端应用程序会将请求转

换为 OPC UA 中定义的服务请求。

这些服务的名称按照其用途来定义和分组，另请参见 opcfoundation.org。 
如果未正确使用，则作为导致错误的服务，可在诊断缓冲区中准确找到这些服务的名称及相

应的会话 ID。 
下表列出了 OPC UA 提供的服务。
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发现服务集

FindServers
GetEndpoints

会话服务集

CreateSession
ActivateSession
CloseSession
Cancel

视图服务集

Browse
BrowseNext
TranslateBrowsePathsToNodeIds
RegisterNodes
UnregisterNodes

属性服务集

Write
Read

方法服务集

调用

监视项服集集

CreateMonitoredItems
ModifyMonitoredItems
DeleteMonitoredItems
SetMonitoringMode
SetTriggering

订阅服务集

CreateSubscription
ModifySubscription
DeleteSubscriptions
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Publish
Republish
SetPublishingMode

订阅诊断 (S7-1500, S7-1500T)

有关订阅的信息

订阅状态发生变化时，CPU 会在诊断缓冲区中创建一个条目。

诊断缓冲区会显示新状态；但以下状态除外：“KeepAlive”。

要求

在 CPU 的 OPC UA 属性中，已选择“订阅：状态改变”(Subscriptions: Change of status) 选项

（OPC UA > 服务器 > 诊断）。 

示例

OPC UA 客户端已连接作为 OPC UA 服务器的 S7-1200/1500 CPU，并在服务器中生成订阅。

在 CPU 的 OPC UA 属性中，已选择订阅对应的选项。 
“Creating”和“Normal”状态以及相应的订阅 ID 会依次进入诊断缓冲区。  
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订阅状态和状态转换

① 订阅已生成，随后变为活动状态。

② 由于进入诊断缓冲区的条目可能过多（具体视数据量而定），状态更改不会进入诊

断缓冲区中。

③ 参见表中对“Late”的说明；例如，没有要从客户端发送的请求。

④ 已达到 大 KeepAlive 值。 
⑤ 参见表中对“TimedOut”的说明。 
⑥ 已达到 大订阅使用期。 
⑦ 客户端已删除订阅。 

订阅状态说明

OPC UA 服务器中的订阅可能有以下状态：

状态 含义

Creating 客户端已请求在服务器中订阅；服务器创建订阅。

Normal 在服务器中创建了订阅，且订阅处于活动状态。 
Closed 客户端已删除订阅。 
KeepAlive 受监视项的状态长时间未更改。这些状态转换不会进入诊断缓冲区。 
Late 客户端已生成具有 小采样和发布间隔的订阅。受监视项的数量在这段

时间内未传送到客户端。 
客户端不再传送要发送的请求（由于故障等原因）。

TimedOut 客户端已请求订阅。  
仅当客户端的发送请求（发布请求）数量足够多时，服务器才会允许订阅

（发送发布响应）。 
如果客户端停止发送订阅请求，订阅会在特定时间后进入“TimedOut”状
态。
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订阅：采样时间存在错误

对于固件版本为 V2.5 及以上版本的 SIMATIC S7-1500 CPU，如果在对项目进行采样时发生 
CPU 过载，则在使用订阅时，OPC UA 服务器可传送状态代码“GoodOverload”。 
OPC UA 服务器还会使该事件进入诊断缓冲区。

要求

在 CPU 的 OPC UA 属性中，已选择“订阅：采样时间存在错误”(Subscription: Sampling time 
errors) 选项（OPC UA > 服务器 > 诊断）。 

无错订阅

如果 OPC UA 订阅多个项目（比如变量），OPC UA 服务器必须以指定间隔（采样间隔）检

查项目的值是否更改。这种检查称为“采样”，需要一定的时间，具体时长取决于项目数量

和数据类型。采样完成并接收到发布请求后，服务器会向客户端发送元素。

订阅存在错误

如果队列中的元素过多，可能会出现通信堆栈过载的情况。CPU 无法以给定的采样间隔检查

所有的元素，因此必须跳过下一采样作业。 
在这种情况下，CPU 会为每个元素发送状态码“GoodOverload”(0x002F0000)，即使未对元

素进行检查时也是如此。状态码符合 IEC 61131-3 要求，其含义如下：“由于资源限制，采

样速度减慢”。

① 跳过采样作业
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另请参见 FAQ 109763090 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
109763090)。

参见

服务器的订阅设置 (页 1829)

汇总诊断 (S7-1500, S7-1500T)
为防止诊断缓冲区被大量相同的 OPC UA 诊断“淹没”，自 STEP 7 V16 开始，可设置相应

参数，使这些诊断作为组报警进入到诊断缓冲区中。在每个间隔（监视时间）内，CPU 仅为

每个 OPC UA 诊断生成一个组报警。

以下部分介绍了 CPU 对诊断的分组标准以及消息量较大时过程的运行方式。 

要求

在 CPU 的 OPC UA 属性中，激活“消息量较大时汇总诊断”(Summarize diagnostics in case 
of high message volume) 选项（“OPC UA > 服务器 > 诊断”(OPC UA > Server > Diagnostics)，
“汇总诊断”(Summarize diagnostics) 区域）。 

示例

OPC UA 客户端使用服务器无法处理的采样率（过载）使作为 OPC UA 服务器的 
S7-1200/1500 CPU 重复“过载”。 
激活“消息量较大时汇总诊断”(Summarize diagnostics in case of high message volume) 设
置。  
一条消息会出现在该诊断选项的诊断缓冲区中。该消息会提示无法达到该采样率；后接组态

间隔内此类事件的数量。  

可概括的 OPC UA 诊断

下列诊断各自形成自己的组（类型）。来自同一组的诊断事件通过“消息量较大时汇总诊

断”(Summarize diagnostics in case of high message volume) 设置合并在一起：

• OPC UA 服务使用错误 
• OPC UA 服务错误

• 订阅状态已更改

• 无法达到采样率（订阅、过载）
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• OPC UA 安全检查失败

• 超出 OPC UA 服务器的组态限值

工作原理

CPU 在诊断缓冲区内输入一种事件类型的前三个事件。随后会忽略该组的所有后续诊断。 
在监视时间（间隔）结束时，CPU 生成组报警，在该组中输入过去的时间间隔内的诊断和该

诊断的频率。如果这些诊断在随后的时间间隔内也有出现，CPU 将仅为每个后续的时间间隔

生成一个组报警。 
诊断激增会在诊断缓冲区中留下以下模式：三个单独的消息，后跟一系列组报警。此系列可

以包含两个、三个或更多的组报警，具体取决于选定的监视时间和诊断激增的持续时间。

① 一组（一种类型）的诊断结果，例如“无法达到采样率”。

② 间隔（监视时间）：在诊断事件首次发生（或重复发生）时，监视时间开始（或重

新开始）计时。

③ 单个报警：来自同一组的前三个诊断事件会立即进入诊断缓冲区。从第四个诊断事

件开始，CPU 仅会生成组报警。如果该组的一个诊断事件在至少暂停一个间隔后发

生，CPU 将在诊断缓冲区中输入单个报警并对监视时间重新计时。

④ 组报警：在三个诊断事件后，CPU 仅生成一个组报警作为此间隔内所有附加诊断事

件的汇总。如果这些诊断事件在随后的时间间隔内也有出现，CPU 将仅为每个后续

的间隔生成一个组报警。
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将 S7-1200 CPU 用作 OPC UA 服务器 (S7-1200)

关于 S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器的信息 (S7-1200)

S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器 (S7-1200)
S7-1200 CPU 固件版本 V4.4 及以上版本均配备 OPC UA 服务器。除了标准 S7-1200C CPU 外，

还包括版本 S7-1200FC。
惯例：“S7-1200 CPU”同样包括上述的 CPU 型号。

关于 S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器的基本知识

通过 S7-1200 CPU 的 PROFINET 接口，可访问该 CPU 的 OPC UA 服务器。 
通过客户端进行访问时，服务器将以节点形式保存启用的 PLC 变量和其它信息（请参见“组

态对 PLC 变量的访问 (页 1768)”）。这些节点相互连接并形成一个网络。OPC UA 将定义该

网络的接入点（已知节点），可导航到下级节点。 

节点类和地址空间

OPC UA 服务器可采用节点形式提供信息。例如，节点可以是一个对象、变量或属性。

因此，节点网络也可称为地址空间。可从根节点开始，访问地址空间中的所有节点。

节点通过引用进行连接，例如引用“HasComponent”，该引用表示节点与其子节点之间的层

级关系。通过引用，这些节点将构成一个网络，该网络可以为树形结构等。

如果要在 S7-1200 CPU 的地址空间中发布 PLC 变量，则可使用 Companion Specification 映
射相应变量，也可创建一个服务器接口并通过拖放操作为各个 OPC UA 节点分配 PLC 变量。 
在以下示例中，显示了 S7-1200 CPU 中 OPC UA 服务器的地址空间（摘自 Unified Automation 
的“UaExpert”）。
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图 1-74 S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器地址空间示例 

在上图中，选择“MyValue”变量。

该变量位于服务器接口节点“Memory”下方。

参见

访问 OPC UA 应用程序 (页 1709)
需了解的 OPC UA 知识 (页 1704)
S7-1200 自动化系统文档 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
109772940)

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1762 编程和操作手册, 11/2022

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109772940
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109772940


OPC UA 服务器的端点 (S7-1200)
OPC UA 服务器的端点定义连接的安全级别。基于具体应用或所需安全级别，需在端点处组

态相应连接设置。

不同的安全设置

建立安全连接之前，OPC UA 客户端会询问服务器采用哪些安全设置进行连接。服务器将返

回服务器所支持的所有安全设置（端点）的列表。

端点结构

端点由以下几部分组成：

• OPC 的标识符：“opc.tcp”
• IP 地址：192.168.178.151（在本示例中）

• OPC UA 的端口号：4840（标准端口）

端口号可组态。

• 消息的安全设置（消息安全模式）：“无”(None)、“签名”(Sign)、SignAndEncrypt。
• 加密和 HASH 程序 (Security Policy)：无，Basic128Rsa15、Basic256、Basic256Sha256
（在本示例中）。

下图显示了 OPC Foundation 的“UA Sample Client”。
客户端已与 OPC UA 服务器的端点“opc.tcp://192.168.178.151:4840 - [SignAndEncrypt: 
Basic256Sha256:Binary]”建立了安全连接。该端点的安全设置为

“SignAndEncrypt:Basic256Sha256”。

说明

选择安全策略相对严格的端点

• OPC UA 服务器的端点仅激活客户端同样支持的 严格的安全策略。 
• 在 OPC UA 服务器上禁用较不严格的安全策略。

与服务器建立连接（客户端）

• 与服务器建立连接时，需选择该应用所需的安全策略。 
• S7-1200 CPU OPC UA 服务器为确保端点 为安全 (Basic256Sha256)，使用 Sha256 证书。
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仅当 OPC UA 客户端符合服务器端点的安全策略时，才能与服务器端点建立连接。

有关如何在 TIA Portal 中组态安全策略，请访问“处理客户端和服务器证书”部分。 

OPC UA 服务器提供的信息

OPC UA 服务器可提供大量信息：

• 客户端可能访问的 PLC 变量以及 DB 元素的值。

• 这些 PLC 变量和 DB 组件的数据类型。

有关 S7-1200 OPC UA 服务器支持的数据类型，请参见 将 CPU 数据类型映射至 OPC UA 数
据类型 (页 1765)。 

• 有关 OPC UA 服务器和 CPU 的信息。

因此，客户端可了解并读取相应的特定信息，无需具备之前的 PLC 程序和 CPU 数据。读取 PLC 
变量时，无需询问 PLC 程序的研发人员。所有相关信息均存储在服务器中（如，PLC 变量的

数据类型）。
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OPC UA 服务器信息的显示

可通过以下几种方式：

• 在线：已在 OPC UA 服务器运行期间显示了所有可用信息。为此，请导航到（浏览）该

服务器的地址空间。

• 离线：可以基于 OPC 基金会 XML 架构的 XML 文件形式导出组态的服务器接口。

• 离线并使用 Openness API：在程序中，可通过 TIA Portal 的 API（应用程序编程接口）访

问导出 OPC UA 可读取的所有 PLC 变量的功能。需要安装有 .NET Framework 4.0；请参见 
TIA Portal Openness，使用脚本实现 SIMATIC 项目自动化 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109477163)。

• 如果用户熟知相关语法和 PLC 编程，则可直接访问 OPC UA 服务器，而无需先了解相关

信息。

参见

S7-1200 自动化系统文档 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/13685/man)

将 CPU 数据类型映射至 OPC UA 数据类型 (S7-1200)
自固件版本 V4.4 起，S7-1200 CPU 均具有 OPC UA 服务器。可组态该服务器的 OPC UA 服
务器接口。 
采用以下 S7-1200 数据类型到 OPC UA 数据类型的映射： 

SIMATIC 数据类型 OPC UA 数据类型

BOOL Boolean
SINT SByte
USINT Byte
INT Int16
UINT UInt16
DINT Int32
UDINT UInt32
REAL Float
LREAL Double
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SIMATIC 数据类型 OPC UA 数据类型

WSTRING
（UCS-2；通用编码字符集）

String

DWORD StatusCode

S7-1200 的 OPC UA 服务器支持读取和写入列出的简单数据类型。 
自固件版本 V4.5 起，S7-1200 CPU 支持服务器方法以及结构化数据类型（结构和数组）。

S7-1200 CPU 不支持联合。

OPC UA 服务器在运行期间的行为 (S7-1200)

运行过程中的 OPC UA 服务器

激活服务器并将项目下载到 CPU 后，S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器会启动。

CPU 处于 STOP 模式下的行为

即使 CPU 切换到“STOP”模式，已激活的 OPC UA 服务器仍然保持运行状态。OPC UA 服务器

会继续响应来自 OPC UA 客户端的请求。

服务器响应的详细信息：

• 如果用户请求 PLC 变量的值，则会获得 CPU 切换到或设置为“STOP”模式之前的 新值。

• 如果用户向 OPC UA 服务器写入值，则 OPC UA 服务器将接受这些值。 
但是，由于用户程序不是在“STOP”模式下执行的，所以 CPU 不会处理这些值。 
尽管如此，OPC UA 客户端仍可从 CPU 的 OPC UA 服务器读取 STOP 模式下所写入的值。

在 OPC UA 服务器运行时加载 CPU
如果在 OPC UA 服务器运行时加载 CPU，则可能需要根据加载的对象停止并重新启动服务器。

在这种情况下，活动连接会中断，必须在服务器重新启动后重新建立连接。 
重新启动的持续时间主要取决于以下参数：

• 数据结构的范围

• OPC UA 地址空间中可见的变量数

• 关于根据 OPC UA 规范 (<= V1.03) 向下兼容数据类型定义的设置（启用 TypeDictionary） 
• 通信负载和 短循环时间设置

对于 V4.5 以下的 CPU 固件版本，每次下载到 CPU 时 OPC UA 服务器都会停止，之后再重新

启动。 
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自固件版本 V4.5 起，OPC UA 服务器的行为已得到如下优化：

• 在 CPU 的 STOP 操作状态下载对象时，OPC UA 服务器仍始终停止，之后再重新启动。在

这种情况下，STEP 7 不会显示警告。

• 在 CPU 的 RUN 操作状态下载对象时，OPC UA 服务器仅在加载的对象与 OPC UA 相关或

者可能与之相关的情况下才会停止。由于 OPC UA 数据发生修改，OPC UA 服务器会在重

新初始化后再重新启动。 
在将 OPC-UA 相关对象加载到 CPU 并停止 OPC UA 服务器之前，STEP 7 会在加载预览对

话框中显示警告。随后，用户可以决定是在完成下载操作后重新启动服务器，还是取消

下载操作。这类警告仅在 OPC UA 服务器运行时显示。如果 OPC UA 服务器未启用，修改

后的 OPC UA 数据对下载过程没有影响。

示例

• 只需要向程序中添加其它代码块。

数据块以及输入、输出、标记、时间或计数器均不受影响。

加载期间的反应：正在运行的 OPC UA 服务器不中断。

• 需要加载新数据模块并将数据模块标记为非 OPC-UA 相关：

加载期间的反应：正在运行的 OPC UA 服务器不中断。  
• 需要覆盖数据模块。

加载期间的反应：显示警告，提示您服务器即将重启。

背景：STEP 7 无法确定更改是否与 OPC-UA 数据相关。

通过 OPC UA 服务器读取 CPU 操作模式

通过 OPC UA 服务器可读取 CPU 模式，如下图所示：

除了 CPU 的操作模式，还可读取手册 (DeviceManual) 或固件版本 (HardwareRevision) 中的

信息。
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组态对 PLC 变量的访问 (S7-1200)

管理读写权限 (S7-1200)

启用 OPC UA 的 PLC 变量和 DB 变量

如果 OPC UA 启用了 PLC 变量（默认设置），则 OPC UA 客户端对 PLC 变量和 DB 变量具有

读写权限。 
对于已启用的变量，“从 HMI/OPC UA 可访问”(Accessible from HMI/OPC UA)、“从 HMI/OPC 
UA 可写”(Writable from HMI/OPC UA) 和“在 HMI 工程组态中可见”(Visible in HMI 
engineering) 复选框激活。

可在 TIA Portal 的设置中更改默认设置：“选项”(Options) 菜单中的命令“设置 > PLC 编程 > 
常规”(Settings > PLC programming > General)。“块接口/数据块元素”(Block interface/data 
block elements) 区域中包含相应选项。

此外，使用 S7-1200 CPU 时，需确保 OPC UA 客户端通过服务器接口可识别作为 OPC UA 节
点的 PLC 变量（项目树中的“OPC UA 通信”区域）。或者，可通过配套规范映射 PLC 变量。 

撤消写入权限

如果要对一个变量进行写保护，则可取消选中该变量的“从 HMI/OPC UA 可写”(Writable from 
HMI/OPC UA) 选项。这将取消 OPC UA 客户端和 HMI 设备的写入权限。

结果：OPC UA 客户端和 HMI 设备仅具备读权限。OPC UA 客户端将无法为该变量赋值，因

此也无法影响 S7 程序的执行。

S7-1200 CPU 可从服务器接口移除相应 PLC 变量的映射关系。 

撤消读写权限

要对变量进行读写保护，可禁用该变量的“从 HMI/OPC UA 可访问”(Accessible from HMI/OPC 
UA) 选项（不选中该复选框）。这样，OPC UA 服务器将从地址空间中删除该变量。OPC UA 
客户端无法再访问该 CPU 变量。

结果：OPC UA 客户端和 HMI 设备无法对该变量进行读取和写入。
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在 HMI 工程组态中可见

“在 HMI 工程组态中可见”(Visible in HMI Engineering) 选项将影响西门子的工程组态工具。

如果禁用选项“在 HMI 工程组态中可见”(Visible in HMI Engineering)（未勾选），则无法在 
WinCC (TIA Portal) 对该变量进行组态。 
该选项不会对 OPC UA 产生任何影响。

规则

• 如果与其它系统（控制器、嵌入式系统或 MES）进行通信时需要，则只能在 STEP 7 中对 
PLC 变量和数据块变量进行读取访问。 
而不应启用其它 PLC 变量。

• 如特定的 PLC 变量和数据块变量确实需要写入权限，则只允许通过 OPC UA 进行写入访问。

• 如果为数据块的所有元素复位“从 HMI/OPC UA 可访问”(Accessible from HMI/OPC UA) 选
项，则 OPC UA 客户端的数据块不再显示在 S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器地址空间中。 

• 也可以阻止集中访问整个数据块（如，S7-1500 CPU）（参见“管理整个 DB 的读写权限 
(页 1814)”）。此设置会“否决”DB 编辑器中组件的设置。

协调 CPU 变量的读写权限 (S7-1200)

信息模型 (OPC UA XML) 中读写权限的定义

在 OPC UA 信息模型中，属性“AccessLevel”调节对变量的访问权限。 
AccessLevel 按位定义：

位 0 = CurrentRead，位 1 = CurrentWrite。位组合的含义如下：

• AccessLevel = 0：无访问权 
• AccessLevel = 1：只读

• AccessLevel = 2：只写

• AccessLevel = 3：读+写
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读写权限（读+写）的分配示例

STEP 7 中读写权限的定义

定义变量时，使用“从 HMI/OPC UA 可访问”(Accessible from HMI/OPC UA) 和“从 HMI/OPC 
UA 可写”(Writable from HMI/OPC UA) 特性来指定访问权限。

有关读写权限之间交互操作的说明，请参见此处 (页 1815)。

变量的 MinimumSamplingInterval 属性 (S7-1200)

采样变量

除了“Value”、“DataType”和“AccessLevel”之外，在表示服务器地址空间的 XML 文件中还可为

变量设置“MinimumSamplingInterval”属性。

该属性用于指定服务器采样变量值的速度。 
该值的设置范围为 100 ms 到 10 s。默认值为 1000 ms。 
采样频率限制为 OPC UA 客户端定义的采样间隔。

S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器按以下方式处理 MinimumSamplingInterval 的值：

• 负值和大于 4294967 的值会设为 -1。这表示： 低采样率无法确定。服务器未指定对变

量值进行采样的速度。 
• 小数会舍入到小数点后三位。
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组态 OPC UA 服务器 (S7-1200)

启用 OPC UA 服务器 (S7-1200)

要求

• 如果使用安全通信证书（如 HTTPS、Secure OUC、OPC UA），请确保相关模块采用当前

时钟和当前日期。否则，模块将所用的证书评估为无效，且无法进行安全通信。

• 已获得操作 OPC UA 功能的运行系统许可证。

调试 OPC UA 服务器

出于安全方面的考虑，默认情况下未启用 CPU 的 OPC UA 服务器：OPC UA 客户端不具备对 
S7-1200 CPU 的读写访问权限。

要激活 CPU 的 OPC UA 服务器，请按照以下步骤进行操作：

1. 选择 CPU。单击该 CPU 符号（如，在网络视图中）。

2. 单击 CPU 属性中的“OPC UA > 服务器”(OPC UA > Server)。
3. 激活 CPU 的 OPC UA 服务器。

4. 确认安全说明。

5. 转至 CPU 属性，选择“运行系统许可证”(Runtime licenses)，并设置所获得的 OPC UA 服务器
的运行系统许可证。

6. 编译项目。

7. 将项目下载到 CPU。
CPU 的 OPC UA 服务器现在启动。

设置始终存储

如果服务器已启用且分配有相应参数，则之后再禁用服务器时，这些参数分配不会丢失。依

旧会保存这些设置，并在再次启用服务器时提供这些设置。
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应用程序名称

该应用程序名称也是 OPC UA 应用程序的名称，通常会应用于 CPU 的服务器和客户端。

S7-1200 CPU 当前仅有一个 OPC UA 服务器。该名称将显示在“OPC UA > 常规”(OPC UA > 
General) 中：

• 应用程序名称的默认设置为：“SIMATIC.S7-1200.OPC-UA.Application:PLC_1”。 
• 默认名称由“SIMATIC.S7-1200.OPC-UA.Application:”以及“常规 > 产品信息 >名

称”(General > Product information > Name) 中选择的 CPU 名称组成（本示例中为

“PLC_1”）。

• OPC UA 服务器将使用该应用程序名称向通信伙伴（OPC UA 客户端）标识自己的身份。例

如，OPC UA 客户端使用发现服务检测可访问的服务器时。 
• 连接到 OPC UA 服务器时，显示的应用程序名称为该 CPU 的 OPC UA 客户端。即，CPU 将

自动输入该应用程序名称并作为指令“OPC_UA_Connect”的“ApplicationName”（指令

“OPC_UA_Connect”参数“SessionConnectInfo”处的类型变量

“OPC_UA_SessionConnectInfo”）。

在编程“OPC_UA_Connect"”指令时，需为“ApplicationName”指定一个空字符串。例如，

诊断时，可使用该应用名称标识客户端及其会话 (SessionNames)。 
如果已激活服务器，则还可使用在项目中有意义的其它名称以及满足项目要求的其它名称（例

如，满足全球唯一性要求的名称）。

更改应用程序名称

要更改应用程序名称，请按以下步骤操作：

1. 选择 CPU。单击该 CPU 符号（如，在网络视图中）。

2. 单击 CPU 属性中的“OPC UA > 常规”(OPC UA > General)。
3. 输入一个有意义的名称。

请注意，还要在证书上输入应用程序名称（主题备用名称），并且更改应用程序名称后可能

需要再次生成现有证书。

参见

OPC UA 的许可证 (页 1774)
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访问 OPC UA 服务器 (S7-1200)

服务器地址

 S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器可通过 CPU（固件版本 V4.4 及更高版本）中集成的 
PROFINET 接口进行访问。

该服务器地址位于 CPU 参数的“OPC UA > 服务器 > 常规”(OPC UA > Server > General) 区域中，

PROFINET 接口的 IP 地址将显示为 URL 格式： 
可用于与 CPU 的 OPC UA 服务器建立连接的 URL (Uniform Resource Locator) 示例： 
“opc.tcp://192.168.178.151:4840 ”
URL 的结构如下：

• 协议标识符“opc.tcp://”
• IP 地址

– 192.168.178.151
用于从以太网子网 192.168.178 访问 OPC UA 服务器的 IP 地址。

• TCP 端口号 
– 默认值：4840（标准端口）

可以在“OPC > UA > 服务器 > 端口”(OPC > UA > Server > Port) 下更改端口号。 

动态 IP 地址

如果尚未指定 PROFINET 接口的 IP 地址，则“服务器地址”(Server addresses) 区域中会显示

占位符“<动态>”(<dynamically>)。 
在这种情况下，之后必须在设备上设置该 PROFINET 接口的 IP 地址。  

标准 SIMATIC 服务器接口不可用于 S7-1200
“激活标准 SIMATIC 服务器接口”(Activate standard SIMATIC server interface) 选项不可用于 
S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器。 
必须使用“OPC UA 通信”(OPC UA communication) 条目在项目树中添加服务器接口。通过这

些服务器接口启用 PLC 变量后，OPC UA 对 OPC UA 客户端可见。 

参见

OPC UA 服务器接口组态 (页 1775)
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其它 OPC UA 服务器设置 (S7-1200)

OPC UA 服务器的设置

S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器的设置通常与 S7-1500 CPU 相同；S7-1200 CPU 的 OPC UA 
服务器仅部分选项不可用，而且值范围受到限制。

有关 OPC UA 服务器设置的更多信息，请参见此处：

OPC UA 服务器的常规设置 (页 1827)
服务器的订阅设置 (页 1829)
处理客户端和服务器证书 (页 1831)
使用 STEP 7 生成服务器证书 (页 1838)
用户认证 (页 1840)

OPC UA 的许可证 (S7-1200)

运行系统许可证

运行 S7-1200 CPU 的 OPC UA 服务器需要使用“Basic”类型的许可证。 
所需许可证类型显示在“属性 > 常规 > 运行许可证 > OPC-UA > 所需许可证类型”(Properties 
> General > Runtime licenses > OPC-UA > Type of required license) 下：

若要确认购买许可证，请按以下步骤进行操作：

1. 单击 CPU 属性中的“运行许可证 > OPC UA”(Runtime licenses > OPC UA)。
2. 在“购买的许可证类型”(Type of purchased license) 下拉列表中选择许可证。
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OPC UA 服务器接口组态 (S7-1200)

什么是服务器接口？ (S7-1200)

定义

服务器接口将 CPU 的 OPC UA 地址空间的节点合并到一个单元中，以便为 OPC UA 客户端提

供该 CPU 的特定视图。

每个服务器接口都会在 CPU 的 OPC UA 服务器中定义一个或多个命名空间。 
STEP 7 (TIA Portal) 根据以下服务器接口类型加以区分：

• 配套规范

例如，对于此类服务器接口，可以使用工作组创建的配套规范。

工作组通常由 OPC 基金会成员以及其它共同制定特定用途（例如与 RFID 设备或注塑机进

行数据交换）的 OPC UA 信息模型的工业组织组成。

该信息模型在 OPC UA 非的地址空间中以 OPC UA 节点的形式实现。OPC UA 客户端可访

问这些 OPC UA 节点。

例如，还可以使用服务器接口类型“配套规范”在 SiOME 中下载公司内部信息模型。

如果在项目中实施某一配套规范，则会将该配套规范的具体规范作为服务器接口应用到

项目中。

对于“配套规范”类型的服务器接口，可以导入配套规范使用的多个命名空间。 
有关配套规范的更多信息，请参见：AUTOHOTSPOT 此处。

有关 SiOME 的更多信息，请参见：SiOME (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109755133)
– 当配套规范引用从属规范中的类型定义时，将引用命名空间用于此目的。导入引用命

名空间，如同实际的配套规范一样。 
请参见“为引用命名空间创建服务器接口 (页 1786)”。

– 自 TIA Portal V17 起，如果希望 OPC UA 客户端可以访问该 CPU 中 FB 或 UDT 内的实

例数据，可自动分配这些实例数据。用户只需将 FB 类型或 UDT 映射到已导入的引用

命名空间的适用 OPC UA 数据类型。为了实现此映射，请在对话框中启用选项“基于

本地数据映射生成 OPC UA 节点”(Generate OPC UA nodes based on the local data 
mapping)，以创建配套规范/引用命名空间类型的 OPC UA 服务器接口。 
请参见“基于 FB 类型和 UDT 的本地数据映射生成 OPC UA 节点 (页 1788)”

• 关于用户自定义服务器接口：

对于这种类型的服务器接口，会将 OPC UA 服务器的 OPC UA 节点合并到一个单元中。

为此，请使用项目规范、机器或设备要求作为基础。

有关用户自定义服务器接口的更多信息，请参见此处 (页 1782)。
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以注塑机作为配套规范的示例

例如，“配套规范”类型的服务器接口包含以下元素：

• OPC UA 节点，可通过 OPC UA 客户端读取该元素，以接收关于该注塑机的信息（可读 PLC 
变量中）

• OPC UA 节点，可通过 OPC UA 客户端写入该元素，以将数值传送到注塑机（可写 PLC 变
量中）

该服务器接口会启用可用于控制注塑机的 CPU 默认视图。 
对于注塑机，配套规范“Euromap”定义了可合并到服务器接口中的整个系列的 OPC UA 节点。

CPU 的其它 OPC UA 节点不包含在此服务器接口中。这样可以更好地提供概览。

关于处理服务器接口的其它信息

服务器接口的创建、导出和加载方式与 S7-1500 CPU 完全相同。

自固件版本 V4.5 起，S7-1200 CPU 支持服务器方法以及结构化数据类型（结构和数组）。 

复制 S7-1500 CPU 的服务器接口

如果已为 S7-1500 CPU 创建服务器接口，可将这些服务器接口复制到 S7-1200 CPU 的“OPC 
UA 通信”(OPC UA communication) 区域。

如果服务器接口包含上述不受支持的元素，则会取消组态编译或一致性检查，并显示错误。 

使用 OPC UA 配套规范 (S7-1200)

简介

OPC UA 普遍适用：例如，标准本身不指定 PLC 变量的命名方式。由个人用户（应用程序开

发人员）编写和命名可通过 OPC UA 调用的服务器方法。

针对设备和部门的信息建模和标准化

对于同类应用，应使用“OPC UA 工具包”来标准化设备或机器接口。 
许多不同的机构和工作组已经推动标准化，并制定了一系列配套规范。 
这些规范定义了：

• 用于描述典型设备或机器的对象、方法和变量。

• 用于指定对象的命名空间。 
机器通常由功能或技术单元构成，然后对这些单元进行标准化。 
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配套规范为机器和工厂操作员提供了标准化接口的优势。例如，符合 AutoID 规范的所有 RFID 
阅读器均可采用相同的方式集成。这意味着，无论制造商如何，符合 AutoID 规范的所有 RFID 
阅读器均可由 OPC UA 客户端以相同方式寻址。

来自注塑机械部门的配套规范的另一个示例是 EUROMAP 规范。 
EUROMAP 信息模型以及相应的 OPC 配套规范对注塑机与上游 MES（制造执行系统）之间

的数据交换进行标准化。这样，MES 便能以相同的方式连接所有下游注塑机。

说明

EUROMAP 和 OPC 基金会成立联合工作组“OPC UA 塑料和橡胶机械”。

既有 EUROMAP 推荐标准 EUROMAP 77 (data exchange between injection moulding 
machines and MES)、82.1 (temperature control devices) 和 83 (general definitions) 等同于

中立机构 OPC 基金会发布的标准 OPC 40077、40082-1 和 40083。未来的出版物将同时作为 
EUROMAP 建议和 OPC 配套规范发布。 
其中一个重大更改为，对命名空间进行了更改。例如，EUROMAP 77 的新命名空间为：

“http://opcfoundation.org/UA/PlasticsRubber/IMM2MES/”。

有关 EUROMAP 的实用信息

Euromap 77、Euromap 83 和 OPC UA for Devices (DI)
对于候选版本 2，一些 EUROMAP 定义已经从 EUROMAP 77 转移到 EUROMAP 83（ 新为 
OPC 40083）。EUROMAP 83 定义了在特定信息模型中使用的通用类型。因此，还需要导入 
EUROMAP 83 的 OPC UA 服务器接口。 
“OPC UA for Devices”是普遍适用的信息模型，用于组态硬件和软件组件。此信息模型还是其

它配套标准的基础，因此也要导入。 
以下部分提供了 OPC UA XML 文件： 
Euromap77 (http://www.euromap.org/euromap77)
Euromap83 (http://www.euromap.org/euromap83) 
OPC UA for Devices (https://opcfoundation.org/UA/schemas/DI/)
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使用 EUROMAP 配套规范：概述

要使用 EUROMAP 配套规范，请执行以下步骤：

1. 使用 SiOME 程序创建“IMM_MES_InterfaceType”类型的实例，生成 XML 文件。
有关如何继续操作的信息，请参见下文中的“步骤 1：在 SiOME 中创建实例”。

2. 在 STEP 7 (TIA Portal) 中，创建对应于“IMM_MES_InterfaceType”类型实例的 PLC 变量和服务
器方法（在步骤 1 中创建）。
有关如何继续操作的信息，请参见下文中的“步骤 2：在 STEP 7 中创建 PLC 变量”。
有关 OPC UA 节点以及相应 PLC 变量的示例，请参见“为配套规范创建服务器接口 (页 1853)”。

3. 在 STEP 7 (TIA Portal) 中，添加配套规范类型的新服务器接口，并导入在步骤 1 中创建的 XML 
文件。
“为配套规范创建服务器接口 (页 1853)”部分介绍了如何继续操作。

4. 将新服务器接口的 OPC UA 节点分配给在步骤 2 中创建的相应的 PLC 变量。
“为配套规范创建服务器接口 (页 1853)”部分介绍了如何继续操作。

步骤 1：在 SiOME 中创建实例

以下部分介绍了如何使用免费程序“SiOME”（“西门子 OPC UA 建模编辑器”）。

利用 SiOME，可创建描述服务器接口的 OPC UA XML 文件（信息模型）。

有关 SiOME 的下载链接和相关说明，敬请访问此处的链接 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109755133)。

STEP 7 中的操作步骤

要使用新的服务器接口，请将该服务器接口导入到 STEP 7 项目，请参见“为配套规范创建

服务器接口 (页 1853)”。
项目加载到 CPU 中后，新的服务器接口可供 OPC UA 客户端使用。

SiOME 1.7.3 中的操作步骤

说明

以下说明介绍了 SiOME 1.7.3 中的操作步骤。

SiOME 的后续版本更易于在用户程序中创建相应的数据块、结构、变量或方法。使用拖放操

作，可以将数据从 SiOME 传输到 TIA Portal（用户程序）。在这种情况下，变量等已经正确

映射，对于方法，相应的 FB 元素已经在用户程序中正确生成。 
使用上面列出的下载链接下载 新的 SiOME 版本，并按照下载中随附文档的说明进行操作。

要使用 Euromap 77，请创建包含“IMM_MES_InterfaceType”实例的 XML 文件。

对象类型必须实例化，以便在 OPC UA 服务器的地址空间中显示特定机器的信息模型。

对象类型“IMM_MES_InterfaceType”是 Euromap 77 的根对象类型。“IMM”代表“Injection 
Moulding Machine”。
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请按以下步骤操作：

1. 从 Euromap 网站下载文件“Opc_Ua.EUROMAP77.NodeSet2.xml”和
“Opc_Ua_EUROMAP83_NodeSet2.xml”（见上文）。

2. 从 OPC 基金会的网站上下载文件“Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml”。
“Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml”文件包含 Euromap 77  使用的类型定义。 

3. 启动 SiOME。
4. 首先导入命名空间“http://opcfoundation.org/UA/DI/”。 

为此，请单击“Information model”区域中的“"Import XML”按钮。

SiOME 会为打开的文件显示对话框。

5. 要导入文件，请选择文件“Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml”，然后单击“打开”(Open)。
结果：SiOME 会导入 XML 文件，并在“Namespaces”区域中显示命名空间“http://
opcfoundation.org/UA/DI/”。
标准命名空间“http://opfoundation.org/UA/”始终可在 SiOME 中使用，不需要导入。

6. 现在导入命名空间“http://www.euromap.org/euromap83/” 
为此，请再次单击“Information model”区域中的"Import XML" 按钮。 
选择文件“Opc_Ua.EUROMAP83.NodeSet2.xml”。
结果：SiOME 会导入 XML 文件，并在“Namespaces”区域中显示命名空间“http://
www.euromap.org/euromap83/”。

7. 现在导入命名空间“http://www.euromap.org/euromap77/” 
为此，请再次单击“Information model”区域中的"Import XML" 按钮。 
选择文件“Opc_Ua.EUROMAP77.NodeSet2.xml”。

8. 为项目创建自己的命名空间。
为此，请右键单击“Namespaces”区域中的“OPC UA Modelling Editor Project”或
“Namespaces”，并选择“Add Namespace”。
SiOME 打开“Add Namespace”对话框。

9. 输入新命名空间的名称。
本示例中使用的是命名空间“YourCompany.org”。
SiOME 现在还会显示新的命名空间：

10.通过配套规范 Euromap 77 的根对象类型 IMM_MES_InterfaceType 创建实例。
为此，在“Information model”区域中，右键单击“DeviceSet”目录并选择“Add Instance”。
SiOME 会显示“Add Instance”对话框。
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11.对于“Name”，请为实例输入一个有意义的名称。
在本例中，请输入“IMM_Manufacturer_01234”。
对于“TypeDefinition”，请选择“IMM_MES_InterfaceType”。 
该对象类型是 Euromap 77 的根对象类型：如果生成该对象类型的实例，则在 OPC UA 服务器
的地址空间中使用一次 Euromap 77。

12.单击“确定”(OK)。
SiOME 会在“Information model”区域的“DeviceSet”下显示新实例
“IMM_Manufacturer_01234”：

13.创建“InjectionUnitType”数据类型的实例。
为此，请右键单击“Information model”区域中的“InjectionUnits”目录，并选择“Add Instance”。
SiOME 会显示“Add Instance”对话框。
对于“Name”，请为实例输入一个有意义的名称。
在本例中输入“InjectionUnit_1”。
对于“TypeDefinition”，请选择“InjectionUnitType”。
单击“确定”(OK)。

14.在“Moulds”目录中创建“MouldType”对象类型的新实例“Mould_1”。
15.在“PowerUnits”目录中创建“PowerUnitType”对象类型的新实例“PowerUnit_1”。
16.保存该 XML 文件。

为此，请单击“Information model”区域中的“Quick save”按钮。
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17.导出该 XML 文件。
为此，请单击“Information model”区域中的“"Export XML”按钮。

SiOME 会显示“导出 XML”(Export XML) 对话框. 
18.将所有命名空间保持激活状态并单击“确定”(OK)。

SiOME 显示“另存为”(Save as) 对话框。

19.选择一个有意义的名称并保存导出的文件。
本例中，将 XML 文件命名为“IMM_Manufacturer_01234”。

结果： 
现已创建使用一次配套规范“Euromap 77”（包含一个实例）的 XML 文件。

步骤 2：在 STEP 7 中为 Euromap 77 实例创建 PLC 变量。

对于 Euromap 77，必须在用户程序中提供 PLC 变量和服务器方法，并分配

“IMM_MES_InterfaceType”类型的实例。

要为“IMM_MES_InterfaceType”类型的实例创建 PLC 变量，请按以下步骤操作：

1. 创建用户自定义数据类型 (UDT)
下图以用户自定义数据类型“InjectionUnit”的开头为例。
该数据类型的结构与“IMM_MES_InterfaceType”类型中的“InjectionUnit”相同。
请务必使用与 OPC UA 数据类型兼容的 SIMATIC 数据类型（参见下文的“数据类型映射”）。

2. 将新的全局数据块添加到 STEP 7 项目中。
在本例中，将数据块命名为“IMM_Manufacturer_01234”，以指代相应制造商和序列号的注塑
机。

3. 在该数据块中创建一个新元素。
在本例中，将该元素命名为“InjectionUnit_1”

4. 为该元素分配新的用户自定义数据类型“InjectionUnit”。

结果

在 STEP 7 项目中，已为“IMM_Manufacturer_01234”数据块中的 Euromap 77 创建一个变量。
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创建用户自定义服务器接口 (S7-1200)

操作步骤

要创建服务器接口，请按以下步骤操作： 
1. 选择已使用并组态为 OPC UA 服务器的 CPU。 
2. 单击“OPC UA 通信 > 服务器接口”(OPC UA communication > Server interfaces)。 
3. 双击“添加新服务器接口”(Add new server interface)。 

STEP 7 会显示以下对话框。 

4. 更改新服务器接口的名称，使其在项目中具有说明性含义。
本示例中，将 STEP 7 建议的名称“Server-interface_1”改为“Cell_1”。

5. 单击“服务器接口”(Server interface)，然后单击“确定”(OK)。
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6. 单击“OPC UA 元素”(OPC UA elements) 区域中“程序块”(Program blocks) 前面的三角形。
STEP 7 会显示一个表格供用户编辑：
该编辑器分为两个区域。 
– OPC UA 服务器接口

左侧是服务器接口“Cell_1”的根节点。

该接口目前仍为空。尚未向该服务器接口添加任何 OPC UA 元素。

– OPC UA 元素

右侧为 OPC UA 元素。

OPC UA 元素是到目前为止在 STEP 7 项目中创建的对象，具有属性“可从 HMI/OPC UA 
访问”(Accessible from HMI/OPC UA)。
可将这些 OPC UA 元素添加到新的服务器接口“Cell_1”。

7. 将 OPC UA 元素拖放到新服务器接口的“<新增>”(<Add new>) 行中。

说明

以下规则普遍适用：如果将数据块或工艺对象存储在表格的左侧区域，则 STEP 7 (TIA 
Portal) 会在服务器接口中创建一个对象。数据块的元素作为单独的节点排列在该对象下

方。 
如果将结构存储在表格的左侧区域，STEP 7 不会为结构整体创建一个节点，而仅会为结

构的各个元素创建节点。 
这一点同样适用于数组：同样，STEP 7 不会为数组整体创建一个节点，但会为数组的各

个元素创建节点。

限制 OPC UA 服务器的视图

通过选择 OPC UA 元素可限制 OPC UA 服务器的视图以及 OPC UA 客户端的选项。

可选择在服务器接口的属性中禁用每个已组态服务器接口的可见性，从而避免客户端在接口

运行期间使用该服务器接口。 
• 为此，请选择服务器接口并右键单击“属性”(Properties) 命令。 
举例来说，可通过此选项定义多个服务器接口，并且可仅启用和下载每个用例中 CPU 所需

的服务器接口。 
定义了服务器接口后，可将其拖动到项目树的其它 CPU 中。 
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关于服务器接口的信息

“OPC UA 服务器接口”(OPC UA Server Interface) 对话框采用表格结构，可提供以下信息： 
请注意， 初并不会显示所有列。可右键单击表格的标题行确定显示的列。 
现在该行时，可在巡视窗口（“OPC UA 属性”区域）中显示该节点的 OPC UA 属性，如节点 
ID、节点类别、节点类型及描述。 
• BrowseName

用户自定义服务器接口的语言中立名称位于 顶端 (BrowseName)。可任意选择该名称。

已添加到服务器接口的各个 OPC UA 节点的名称 (BrowseNames) 位于接口名称下方。

不能在该对话框中更改 OPC UA 节点的名称。名称来自 STEP 7 项目。

可将 OPC UA 节点从表中删除。这意味着该节点不再属于服务器接口，并且不再对 OPC UA 
客户端可见。

• DisplayName
与 BrowseName 类似。但名称可进行翻译并以相应的语言显示（若可用）。 

• 节点 ID
OPC UA 节点的 NodeId，例如 http://Server-Node_1；i=1

• 节点类型

OPC UA 节点的可指定为 BOOL、BYTE、INT 等。

这些节点类型是由西门子定义的，而不是 OPC 基金会定义的。例如，OPC 基金会为 BOOL 
使用布尔型节点类型。BOOL 直接由布尔型派生而来。

不能在此对话框中更改指定的节点类型：如果要使用其它节点类型，必须在 STEP 7 项目

中更改相应 PLC 变量的类型。

• 访问等级

– 如果 OPC UA 节点为变量（UAVariable 类型），则节点只能是可读 (RD) 或可读写 
(RD/WR) 节点。
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• 说明

节点处的说明对应于 CPU 变量处的注释（例如对数据块元素的注释）。STEP 7 会在映射

期间向节点说明添加注释。 
• 数据类型

指定 STEP 7 项目中使用的 SIMATIC 数据类型，例如布尔型、字节型、整型等。

• 本地数据

CPU 中 SIMATIC 数据类型的数据块，会通过该数据块读取 OPC UA 节点的值（UAVariable 
类型）或向该数据块写入值。

生成本地数据

如果服务器接口的节点尚未分配（“映射”）CPU 的本地数据，则可选择为所有节点或者选

定的节点生成本地数据。系统将自动映射新创建的本地数据。 
对于未映射的所有节点，可单击“生成本地数据”(Generate local data) 按钮；对于单个节点，

可选择相应节点并单击“生成本地数据”(Generate local data) 快捷菜单，自动生成本地数

据。 
“生成本地数据”(Generate local data) 按钮： 

生成的节点只能映射本地数据。即，无对象、无文件夹、无方法或方法无输入/输出参数。 
单击该按钮或选择快捷菜单后，必须在后续对话框中选择在新数据块中还是现有数据块中创

建本地数据。 

一致性检查

可选择检查服务器接口。 
在一致性检查过程中，STEP 7 会检查服务器接口的 OPC UA 节点是否分别分配给合适的 OPC 
UA 元素（相同数据类型），或者使用的元素是否仍存在于 CPU 中。

在方法中，STEP 7 将检查变量的数量、名称和数据类型。 
要检查服务器接口的一致性，请单击 OPC UA 服务器接口编辑器工具栏中的以下图标：
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导出接口

可选择以 XML 文件格式导出 OPC UA 服务器接口。该 XML 文件包含服务器接口引用的所有

数据类型定义。 
要导出 OPC UA 服务器接口，请单击 OPC UA 服务器接口编辑器工具栏中的以下图标： 

为引用命名空间创建服务器接口 (S7-1200)

配套规范和引用的命名空间

配套规范中定义了一系列 OPC UA 对象类型（以及其它定义）。这些对象类型是分别在命名

空间中定义的，以确保对象类型名称（类型定义）的唯一性。

要在项目中使用配套规范，请创建该配套规范对象类型的实例。

为此，对象定义必须在 STEP 7 项目中可用。如果不可用，则必须导入对象定义。要导入命

名空间的所有定义，请在 STEP 7 中为每个命名空间创建“引用命名空间”类型的服务器接口。

示例 Euromap 77
已为配套规范 Euromap 77  添加一个服务器接口。

该服务器接口使用 OPC UA DI 以及 Euromap 83  和 Euromap 77  在其相应命名空间中定义

的对象类型。

因此，除了“配套规范”类型的服务器接口 Euromap 77  之外，还应在 STEP 7 中为以下命

名空间分别创建“引用命名空间”类型的附加服务器接口。

• http://opcfoundation.org/UA/DI/ 
• http://www.euromap.org/euromap83/
• http://www.euromap.org/euromap77/
以下说明介绍了具体操作步骤。

为引用命名空间创建服务器接口

要为引用命名空间创建服务器接口，请执行以下操作： 
1. 选择要作为 OPC UA 服务器使用的 CPU。 
2. 单击“OPC UA 通信 > 服务器接口”(OPC UA communication > Server interfaces)。 
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3. 双击“添加新服务器接口”(Add new server interface)。
STEP 7 (TIA Portal) 现可显示“添加新的服务器接口”(Add new server interface) 对话框。
新服务器接口的一般名称会输入到对话框中，例如“Server_Interface_1”。

4. 为新的服务器接口分配一个描述性名称。
在本例中，选择名称“OPC.Ua.Di”或明确引用命名空间“http://opcfoundation.org/UA/DI/”的类似
名称。
必须先导入该命名空间。其中包含基本定义（例如 UAObjectType“DeviceType”）。

5. 对于“导入 XML 文件”(Import XML file)，选择包含“http://opcfoundation.org/UA/DI/”命名空间
定义的 XML 文件。
本例中选择“Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml”文件。要下载该文件，敬请访问这里：
Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml (https://opcfoundation.org/UA/schemas/DI/)
下图显示了对话框及条目：

6. 单击“确定”(OK)。
STEP 7 (TIA) 现在会生成新的服务器接口。 

服务器接口位于 STEP 7 (TIA Portal) 项目导航的“OPC UA 通信 > 服务器接口 > 命名空间引

用”(OPC UA Communication > Server interfaces > Namespace references) 下方。

如果配套规范使用其它命名空间，则为每个命名空间添加新的服务器接口。

为 Euromap77 添加其它服务器接口

对于 Euromap 77，仍需要以下命名空间： 
• http://www.euromap.org/euromap83/
• http://www.euromap.org/euromap77/
先为命名空间“http://www.euromap.org/euromap83/”添加一个服务器接口。

该命名空间包含 Euromap 77 的基本定义，因此需要先在此处使用。该命名空间的所有定义

均包含在 XML 文件“Opc_Ua.EUROMAP83NodeSet2.xml”中，可从 Euromap 网站 
(www.euromap.org/en/euromap83)下载此文件。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1787

https://opcfoundation.org/UA/schemas/DI/
http://www.euromap.org/en/euromap83


然后为命名空间“http://www.euromap.org/euromap77”添加一个服务器接口。该命名空间的

所有定义均包含在 XML 文件“Opc_Ua.EUROMAP77.NodeSet2.xml”中，同样可从 Euromap 
网站 (www.euromap.org/en/euromap77)下载此文件。

一致性检查

可选择检查服务器接口。 
STEP 7 (TIA Portal) 将检查为服务器接口 PLC 变量（数据块）的 OPC UA 节点分配的 SIMATIC 
数据类型是否兼容。

要检查服务器接口的一致性，请单击 OPC UA 服务器接口编辑器工具栏中的以下图标：

导出接口

OPC UA 服务器接口可导入为一个 XML 文件。该 XML 文件中包含服务器接口引用的所有数

据类型定义。 
要导出 OPC UA 服务器接口，请单击 OPC UA 服务器接口编辑器工具栏中的以下图标： 

基于 FB 类型和 UDT 的本地数据映射生成 OPC UA 节点 (S7-1200)
自 TIA Portal V17 起，如果希望 OPC UA 客户端可以访问该 CPU 中 FB 或 UDT 内的实例数据，

可自动分配这些实例数据。

用户只需将 FB 类型或 UDT 映射到已导入的引用命名空间的适当 OPC UA 数据类型即可。基

于 STEP 7 (TIA Portal) 中创建的这些映射，编译时在服务器接口中为每个 FB 实例或为每个 UDT 
用途生成所需的节点。 
如果用户扩展程序并添加更多 FB 实例或 UDT 用途，或者如果添加既有实例或予以删除，都

无需为服务器接口的调整工作担忧：STEP 7 将在编译程序时自动调整服务器接口。 
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示例

• 用户在 CPU 的用户程序中创建函数块 (FB)，并在 FB 接口的“静态”区域中定义构成此 
FB“存储器”的参数。此参数的实例（值）将可由 OPC UA 客户端访问。 

• 用户创建 OPC UA 数据类型（例如，通过 SiOME 创建）并采用与 FB 接口静态区域中参数

的数据类型相对应的元素。元素的顺序无关紧要。之后，将引用节点集文件（引用命名

空间）导入为一个引用命名空间。

下图显示的是元素的分配情况，其中比较了引用命名空间视图（服务器接口）和 OPC UA 元
素视图（程序）。

数据类型的映射（FB 接口 - OPC UA 接口）：原理

下图显示了 CPU 用户程序的元素分配与 OPC UA 服务器接口的元素分配。各元素名称与顺序

无需互相匹配。 

在服务器接口中自动生成 OPC UA 服务器实例：原理

下图显示了项目的编译。用户程序的示例也将在服务器接口中生成。 
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通过在 FB 类型信息/UDT 类型信息和 OPC UA 类型信息之间建立映射，STEP 7 能够在服务器

接口中以节点形式创建程序中存在的所有实例。用户可以选择创建一个新的服务器接口并连

同生成这些节点，也可选择在既有的服务器接口中生成这些节点。

规则

• 只有 FB 接口“静态”区域中的 FB 元素可映射到 OPC UA 类型描述。 
• 在映射数据类型时，对象通常需选择同一个 FB 接口中或同一 UDT 中的 OPC UA 元素。不

允许从不同的 FB 或 UDT 映射对象。

要求 
• 所用的 FB 类型（在 FB 的“静态”区域中定义）必须组态为“OPC UA 可访问”(Accessible 

for OPC UA)。
• 所用的 UDT 必须组态为“OPC UA 可访问”(Accessible for OPC UA)。
• 节点集文件（XML 文件）中包含有 OPC UA 数据类型定义，而且该数据类型定义与用户

程序中所定义的 FB 类型或 UDT 相匹配。

• 用户程序及 FB 实例和 UDT 用途可用。
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操作步骤

要将数据类型从引用命名空间映射到 FB 类型或 UDT 数据类型，按以下步骤操作： 
1. 选择要作为 OPC UA 服务器使用的 CPU。 
2. 将预先准备且包含类型定义的节点集文件（XML 文件）导入为引用命名空间
（请参见“为引用命名空间创建服务器接口 (页 1870)”）。

– 在“添加新服务器接口”(Add new server interface) 对话框中，启用选项“基于本地数

据映射生成 OPC UA 节点”(Generate OPC UA nodes based on the local data mapping)。
只有在启用此选项后，才能通过将 FB 类型或 UDT 拖动到 OPC UA 类型描述来映射它

们。 
3. 双击刚生成的“引用命名空间”类型的服务器接口的图标。

用于在 OPC UA 服务器接口和 OPC UA 元素之间进行映射的编辑器将打开。在编辑器的属性区
域的“本地数据映射”(Mapping of local data) 中，已启用选项“基于本地数据映射生成 OPC UA
节点”(Generate OPC UA nodes based on the local data mapping)。否则，请立即启用该选项。
编辑“接口名称”(Interface name) 字段；为进行此操作，单击字段右侧的三个点。 
选择一个既有的服务器接口或创建一个新的服务器接口（“添加”(Add) 按钮）。
在添加时，新的服务器接口将创建。如果选择既有服务器接口，则可编辑特性（“编辑”(Edit) 
按钮）。 

4. 将既有 FB 类型或 UDT 分配到服务器接口的节点（引用命名空间），方法为：将 OPC UA 元素
（编辑器右侧）拖到服务器接口的相应节点上（引用命名空间，“本地数据”(Local data) 
列）。 

5. 编译项目。
在编译后，新生成的实例节点将出现在服务器接口中。STEP 7 为每个背景数据块都创建一个
对象。生成的元素将位于每个此等对象之下。 
同样地，STEP 7 也会为在实例化 UDT 时所创建的每个全局数据块创建一个对象。 

创建用户程序及 FB 类型或 UDT
关于如何创建 FB 和 UDT 在此将不再赘述；就此目的，请参见有关创建用户程序的说明，举

例而言，可声明块接口和声明 PLC 数据类型 (UDT)。 

一致性检查

一致性检查（编辑器的“一致性检查”(Consistency check) 按钮）还将检查数据类型的映射

并更新编辑器相应列中数据类型的显示。 
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在 OPC UA 服务器上提供方法 (S7-1200)

关于服务器方法的有用信息 (S7-1200)

通过用户程序提供服务器方法

可通过作为 OPC UA 服务器的 S7-1200 CPU 上的用户程序提供 OPC UA 方法。  
使用 OPC UA 方法，可以在控制器上触发特定操作并保证数据传输的一致性。

OPC UA 方法可使用作为 OPC UA 客户端的 S7-1200 上的方法调用来启动生产订单。

OPC UA 方法是“远程过程调用”的实现，为不同通信节点之间的交互提供了有效机制。该

机制提供作业确认和反馈值，因此用户无需再编程握手机制。 

OPC UA 方法的工作原理

OPC UA 方法的工作原理类似于运行期间调用的受专有技术保护的函数块。 
OPC UA 客户端仅“监视”已定义的输入和输出。函数块的内容（方法或算法）对外部 OPC 
UA 客户端不可见。OPC UA 客户端接收成功执行的反馈以及函数块（方法）返回的值，如果

执行不成功，则收到错误消息。 
程序员完全控制并负责 OPC UA 方法执行的程序环境。

编程方法和运行行为的规则

• 确保 OPC UA 方法返回的值与 OPC UA 客户端提供的输入值一致。

• 遵守分配参数名称和结构的规则以及允许的数据类型（请参见 OPC UA 服务器指令的描

述）。 
• 运行期间的行为：OPC UA 服务器在每个实例中可以调用一次。在调用完成或超时之前，

该方法实例不可用于其它 OPC UA 客户端。当达到允许连接到服务器的 长时间时，实

例时间到期。 

服务器方法的实现

服务器方法的实现包括以下任务：

• 为服务器方法指定可选输入和输出参数

• 使用 OPC_UA_ServerMethodPre 查询服务器方法的调用
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• 写入服务器方法

• 使用 OPC_UA_ServerMethodPost 响应服务器方法

为服务器方法指定可选输入和输出参数

OPC UA 方法可选择指定输入或输出参数。没有任何参数类型是强制使用的。OPC UA 客户

端在运行期间向 OPC UA 方法提供输入参数。OPC UA 方法完成时，将返回运行期间 OPC UA 
客户端的输出参数。

要指定 OPC UA 方法的输入参数，请按以下步骤操作：

1. 在 FB 接口的静态部分，指定名为 UAMethod_InParameters 的结构体。将此结构体数据类型
标记为“从 HMI/OPC UA/Web API 可访问”和“从 HMI/OPC UA/Web API 可写”。

2. 在此结构体内，设置 OPC UA 方法的输入参数。输入参数可采用任何有效名称。OPC UA 方法
中输入参数的数据类型可以是标量类型（Int、Real 等）、结构化数据类型或数组。  

要指定 OPC UA 方法的输出参数，请按以下步骤操作：

1. 在 FB 接口的静态部分，指定名为 UAMethod_OutParameters 的结构体。将此结构体数据类
型标记为“从 HMI/OPC UA/Web API 可访问”。  

2. 在此结构体内，设置 OPC UA 方法的输出参数。输出参数可采用任何有效名称。OPC UA 方法
中输出参数的数据类型可以是标量类型（Int、Real 等）、结构化数据类型或数组。

以下示例中显示了 OPC UA 方法的用户自定义输入和输出参数：

使用 OPC_UA_ServerMethodPre 查询服务器方法的调用

在用户程序中从服务器方法调用“OPC_UA_ServerMethodPre”指令。 
通过该指令查询作为 OPC UA 服务器的 S7-1200 CPU 是否已通过 OPC UA 客户端调用服务器

方法。  
OPC UA 客户端调用服务器方法后，服务器方法会从 OPC UA 客户端接收全部输入参数。
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写入服务器方法

在 OPC_UA_ServerMethodPre 和 OPC_UA_ServerMethodPost 调用之间的服务器方法部分，

写入实际用户程序。可用选项与其它任何用户程序中的选项相同（例如访问其它函数块或全

局数据块）。如果服务器方法支持输入参数，则可使用这些参数。只有在 OPC UA 客户端调

用了服务器方法并且服务器方法接下来调用了 OPC_UA_ServerMethodPre 时，服务器方法

才可以执行此部分。 
成功执行方法后，需要设置服务器方法的输出参数（如果方法具有输出参数）。 

使用 OPC_UA_ServerMethodPost 响应服务器方法

调用“OPC_UA_ServerMethodPost”指令以完成服务器方法。

使用参数通知“OPC_UA_ServerMethodPost”指令用户程序的处理状态。

只要用户程序已成功执行，就可以通过相关参数通知 OPC UA 服务器。OPC UA 服务器随后

会将服务器方法的输出参数发送到 OPC UA 客户端。 

关于服务器方法的信息

写入 OPC UA 方法时，“OPC_UA_ServerMethodPre”和“OPC_UA_ServerMethodPost”需要成对

使用。OPC UA 方法仅在添加这两种方法时才有效。

有关“OPC_UA_ServerMethodPre”和“OPC_UA_ServerMethodPost”的详细描述，请参见 TIA 
Portal 信息系统。
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集成服务器方法

下图显示了 OPC UA 客户端 (A) 如何调用“Cool”服务器方法： 

O
 

OPC UA 客户端调用 OPC UA 服务器方法并管理其“完成”(Done) 状态。

① OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器方法之间的 OPC UA 方法调用是异步指令。

B OPC UA 服务器的固件等待来自 OPC UA 客户端的调用，管理队列中的调用，并将“完成”(Done) 信息

从循环用户程序转发到 OPC UA 客户端。

② 此调用将数据从 OPC UA 服务器传输到用户程序实例（“Cool”方法函数块）。

C 通过 OPC_UA_ServerMethodPre 指令查询作为 OPC UA 服务器的 CPU 是否已通过 OPC UA 客户端调用 
OPC UA 服务器方法。OPC UA 客户端调用 OPC UA 服务器方法后，OPC_UA_ServerMethodPre 指令设

置一个标志以指示 OPC UA 客户端正在调用 OPC UA 服务器方法。如果存在来自 OPC UA 客户端的输

入参数，OPC_UA_ServerMethodPre 指令将其写入“Cool”方法函数块。用户程序（“Cool”方法函数块）

必须首先调用 OPC_UA_ServerMethodPre 指令。

③ “Cool”方法函数块执行 OPC_UA_ServerMethodPre 指令的同步调用。OPC_UA_ServerMethodPre 指令

是一个静态多实例变量，用于存储来自 OPC UA 客户端的输入数据。同步调用的返回值指示客户端是

否调用了 OPC UA 服务器方法。

④ 循环用户程序使用所需实例参数异步调用“Cool”方法函数块。

⑤ 此同步调用检查 OPC UA 服务器方法的状态（已完成或“正在运行”）。 
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D OPC UA 服务器方法完成后， OPC_UA_ServerMethodPost 将方法实例的输出数据转发到 OPC UA 服务

器。OPC_UA_ServerMethodPost 还会通知方法实例和 OPC UA 服务器该方法已完成。 
⑥ 此调用将数据从用户程序实例（“Cool”方法函数块）传输到 OPC UA 服务器。

⑦ OPC UA 服务器的固件将信息发送回 OPC UA 客户端。

此示例的工作原理

CPU 在循环用户程序 ④ 中执行“Cool”服务器方法函数块的“Cool1”实例。

“Cool1”实例调用“OPC_UA_ServerMethodPre”指令来查询 ③ OPC UA 客户端是否调用了“Cool”
服务器方法函数块 ①。

• 如果 OPC_UA_ServerMethodPre 服务器方法函数块尚未调用 Cool 指令，则程序执行将通

过 ③ 和 ④ 直接返回至循环用户程序。“Cool1”之后，CPU 恢复循环用户程序。 
• 如果“Cool”服务器方法函数块已调用 OPC_UA_ServerMethodPre，

OPC_UA_ServerMethodPre 将通过 ③ 将信息直接返回到“Cool”服务器方法函数块。“Cool”
方法函数块现在立即执行并访问来自工厂机器的数据。

OPC UA 服务器方法完成后，“Cool”服务器方法函数块调用“OPC_UA_ServerMethodPost”指令 
⑤ 通知固件 (B) 该指令 ⑥ 已执行。固件通过 ⑦ 将该信息返回至调用 OPC UA 客户端 (A)。
“Cool1”之后，CPU 恢复循环用户程序。

关于服务器指令的信息

“指令 > 通信 > OPC UA 服务器”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA server) 的
帮助中详细介绍了“OPC_UA_ServerMethodPre”和“OPC_UA_ServerMethodPost”。  

使用服务器方法的边界条件 (S7-1200)

支持的数据类型

提供服务器方法时，请遵循以下规则：

• 根据下图所示，指定数据类型（SIMATIC 数据类型 - OPC UA 数据类型）。系统不支持其

它分配方式。

STEP 7 不会检查是否遵循该规则，因此也不会预防分配错误。用户需确保所做的选择和数

据类型分配符合规则。 
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例如，所列出的数据类型，也可用作自定义服务器方法（UAMethod_InParameters  和 
UAMethod_OutParameters）中输入和输出参数结构/数组/UDT 的元素。 

SIMATIC 数据类型 OPC UA 数据类型

BOOL Boolean
SINT SByte
INT Int16
DINT Int32
   
USINT Byte
UINT UInt16
UDINT UInt32
   
REAL Float
LREAL Double
LDT DateTime
WSTRING String
DINT Enumeration (Encoding Int32)  和所有派生的数据类

型

支持的服务器方法数和参数数量

在用户程序中执行服务器方法时，可使用的方法数量取决于 CPU 类型，具体见下表（有关 
CPU 的 新技术数据，敬请访问 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/td)）。

技术规范值 CPU 121x
可使用的服务器方法 大数量或服务器方法实例

的 大数量（OPC_UA_ServerMethodPre，
OPC_UA_ServerMethodPost 指令）

20

各方法中参数的 大数量

（可组态的超过指定数量的参数并加载到 CPU 
中，但 OPC UA 客户端无法调用该方法）。

20
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超出时的错误消息

如果超出服务器方法的 大数量，则指令 OPC_UA_ServerMethodPre 或 
OPC_UA_ServerMethodPost 将报告错误代码 0xB080_B000 (TooManyMethods)。

使用带有嵌套数组的结构化数据类型

如果结构化数据类型 (Struct/UDT) 中包含一个数组，则 OPC UA 服务器无法提供该数组的长

度信息。

如果将该结构用作服务器方法的输入或输出参数，则需确保调用该方式时使用的嵌套数组长

度正确。

如果长度错误，则该方法调用失败且错误代码为“BadInvalidArgument”。  

将 S7-1500 用作 OPC UA 服务器 (S7-1500, S7-1500T)

关于 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器的有效信息 (S7-1500, S7-1500T)

S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器 (S7-1500, S7-1500T)
固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 CPU 均可作为 OPC UA 服务器。除了标准 S7-1500 CPU 
之外，此特性同样适用于 S7-1500F、S7-1500T、S7-1500C、S7-1500pro CPU、ET 200SP 
CPU、SIMATIC S7-1500 软件控制器和 PLCSIM Advanced。
约定：“S7-1500 CPU”同样包括上述的 CPU 类型。

S7-1500 CPU OPC UA 服务器的基本知识

S7-1500 CPU 上所有集成的 PROFINET 接口，均可用于访问该 CPU 的 OPC UA 服务器。 
在以下条件中，不能借助 CP 通过自动化系统的背板总线直接访问 CPU 的 OPC UA 服务器：

• 通过 TIA Portal V16 或更高版本进行组态

• S7-1500 CPU 固件版本 2.8 或更高版本以及 CP 1543-1 固件版本 V2.2 或更高版本

有关组态的信息，请参见“访问 OPC UA 应用程序 (页 1709)”。
不能借助 CM 通过自动化系统的背板总线直接访问 CPU 的 OPC UA 服务器。 
通过客户端进行访问时，服务器将以节点形式保存启用的 PLC 变量和其它信息（请参见“访

问 OPC UA 服务器数据 (页 1808)”）。这些节点相互连接并形成一个网络。OPC UA 将定义

该网络的接入点（已知节点），可导航到下级节点。 
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通过 OPC UA 客户端，可以读取、监视或写入 PLC 程序中的变量值，并调用服务器中可用的

方法。在固件版本 V2.5 及以上版本中，可实现这些方法。具体信息，请参见 关于服务器方

法的有用信息 (页 1877)。

节点类别

OPC UA 服务器将基于节点提供相应的信息。节点可以是一个对象、变量、方法或属性。

在以下示例中，显示了 S7-1500 CPU 中 OPC UA 服务器的地址空间（摘自 Unified Automation 
的 OPC UA 客户端“UaExpert”）。

图 1-75 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器地址空间示例 

在上图中，已选择“MyValue”变量。

该变量位于服务器接口节点“Memory”下方。
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地址空间

节点通过引用进行连接（如，引用“HasComponent”）。即，节点与子节点之间为层级关系。

通过引用，这些节点将构成一个网络。该网络可以为树形结构等。

因此，节点网络也可称为地址空间。可从根节点开始，访问地址空间中的所有节点。

OPC UA 服务器的端点 (S7-1500, S7-1500T)
在 OPC UA 服务器的端点，将定义连接的安全级别。基于所用或期望的安全级别，在端点处

需执行相应的连接设置。

不同的安全设置

建立安全连接之前，OPC UA 客户端会询问服务器采用哪些安全设置进行连接。服务器将返

回服务器提供的所有安全设置（端点）的列表。

端点结构

端点由以下几部分组成：

• OPC 的标识符：“opc.tcp”
• IP 地址：192.168.178.151（在本示例中）

• OPC UA 的端口号：4840（标准端口）

端口号可组态。

• 消息的安全设置（消息安全模式）：“无”(None)、“签名”(Sign)、SignAndEncrypt。
• 加密和 HASH 程序 (Security Policy)：无，Basic128Rsa15、Basic256、Basic256Sha256
（在本示例中）。

下图显示了 OPC Foundation 的“UA Sample Client”。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1800 编程和操作手册, 11/2022



客户端已与 S7-1500 CPU 中 OPC UA 服务器的端点“opc.tcp://192.168.178.151:4840 - 
[SignAndEncrypt: Basic256Sha256:Binary]”建立了安全连接：该端点的安全设置为

“SignAndEncrypt:Basic256Sha256”。

说明

选择安全策略尽可能严格的端点

根据具体应用，为端点选择相应的安全策略，并在 OPC UA 服务器上禁用较不严格的安全策

略。

S7-1500 CPU OPC UA 服务器为确保端点 为安全 (Basic256Sha256)，要求具有 Sha256 证
书。

仅当 OPC UA 客户端符合服务器端点的安全策略时，才能与服务器端点建立连接。
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OPC UA 服务器提供的信息

OPC UA 服务器可提供大量信息：

• 客户端可能访问的 DB 元素以及 PLC 变量的值。

• 这些 PLC 变量和 DB 元素的数据类型。

• 有关 OPC UA 服务器和 CPU 的信息。

因此，客户端可了解并读取相应的特定信息，无需具备之前的 PLC 程序和 CPU 数据。读取 PLC 
变量时，无需询问 PLC 程序的研发人员。所有相关信息均存储在服务器中（如，PLC 变量的

数据类型）。

OPC UA 服务器信息的显示

可通过以下几种方式：

• 在线：已在 OPC UA 服务器运行期间显示了所有可用信息。为此，请导航到（浏览）该

服务器的地址空间。

• 离线：可导出基于 OPC 基金会的 XML 架构的 XML 文件。

在 STEP 7 V15.1 及以上版本中，不导出用户创建的服务器方法（函数块实例通过 OPC UA 
客户端调用），参见“在 OPC UA 服务器上提供方法 (页 1877)”。

• 离线并使用 Openness API：在程序中，可通过 TIA Portal 的 API（应用程序编程接口）访

问导出 OPC UA 可读取的所有 PLC 变量的功能。需要安装有 .NET Framework 4.0；请参见 
TIA Portal Openness，使用脚本实现 SIMATIC 项目自动化 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109477163)。

• 如果您熟知相关语法和 PLC 编程，则可直接访问 OPC UA 服务器，而无需先了解相关信息。

将 SIMATIC 数据类型映射至 OPC UA 数据类型 (S7-1500, S7-1500T)

SIMATIC 和 OPC UA 数据类型

SIMATIC 数据类型通常与 OPC UA 数据类型不对应。

S7-1500 CPU 将 SIMATIC 变量（SIMATIC 数据类型）以 OPC UA 变量（OPC UA 数据类型）的

形式传输到 OPC UA 服务器。随后，OPC UA 客户端可以通过服务器接口访问这些 OPC UA 数
据类型的变量。 
客户端可以从这样的变量中读取属性“DataType”，并在 SIMATIC 中重建原始数据类型。
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示例

一个变量的 SIMATIC 数据类型为“COUNTER”。在表中可读取 COUNTER → UInt16。现在了解

到不需要进行转换；COUNTER 值以 UInt16 数据类型通过该线路发送。 
客户端将通过属性“DataType”检测该变量实际上是否为 SIMATIC 数据类型“COUNTER”，并基

于此信息，重新构建该据类型。

表格 1-103 SIMATIC 和 OPC UA 数据类型

SIMATIC 数据类型 OPC UA 数据类型性

BOOL Boolean
BYTE BYTE

→ Byte
WORD WORD

→ UInt16
DWORD DWORD

→ UInt32
LWORD LWORD

→ UInt64
SINT SByte
INT Int16
DINT Int32
LINT Int64
USINT Byte
UINT UInt16
UDINT UInt32
ULINT UInt64
REAL Float
LREAL Double
S5TIME S5TIME

→ UInt16
TIME TIME

→ Int32
LTIME LTIME

→ Int64
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SIMATIC 数据类型 OPC UA 数据类型性

DATE DATE
→ UInt16

TIME_OF_DAY (TOD) TOD
→ UInt32

LTIME_OF_DAY (LTOD) LTOD
→ UInt64

DATE_AND_TIME (DT) DT
→ Byte[8]

LDT DateTime
DTL
特殊说明：只能使用 OPC UA 客户端完整描述

该结构。该结构中的各元素仅支持只读访问

（如“YEAR”） 

映射为结构

CHAR CHAR
→ Byte

WCHAR WCHAR
→ UInt16

STRING
（代码页或 1252 或 Windows-1252）

STRING
→ String

WSTRING
（UCS-2；通用编码字符集）

String

TIMER TIMER
→ UInt16

COUNTER COUNTER
→ UInt16

数组

OPC UA 通常采用数组访问方式进行读写操作问，即带有下标和长度。一个单变量实际上就

是一各特殊的数组（下标为 0，长度为 1）。只是在该线路上重复发送此数据类型。对于变

量，“DataType”属性指示基本数据类型。属性“ValueRank”和“ArrayDimensions”用于显示当前

是否使用数组进行处理以及该数组的大小。
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基于数组的数据类型

一些 SIMATIC 数据类型的 OPC UA 值映射到字节数组中。这些数据类型的数组随后会映射为

二维数组。

示例：SIMATIC 数据类型 DATE_AND_TIME (DT) 在 OPC UA 侧映射到 8 字节数组 (Byte[8])，
见上表。定义 SIMATIC 数据类型 DATE_AND_TIME (DT) 的数组时，会将其视为二维数组。

这会影响 OPC_UA_NodeAdditionalInfo 和 OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt 系统数据类型的

使用，例如：

对于上述数据类型，必须为多维数组使用系统数据类型 OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt，而

不是 OPC_UA_NodeAdditionalInfo。

结构

结构作为 ExtensionObject 进行传送。S7-1500 服务器使用二进制表示来在线路上传输 
ExtensionObjects；各结构元素相继出现。在前面的是数据类型的 NodeId；客户端使用其来

建立结构。

对于 OPC UA 规范 V1.03 及以下版本，要实现该目的，客户端需读取、解码和解析完整的 
DataTypeDictionary（除非已通过 XML 导入功能离线学习此库）。

从 OPC UA V1.04 开始，DataTypeDescription 属性也可用于此目的，即可以更快速轻松地进

行读取和解析。客户端仅在第一次访问期间或之前一次性确定结构设置，随后会在会话期间

使用此信息。 

特殊 SIMATIC 数据类型

上表中不存在以及无法定义为结构或 PLC 数据类型元素的 SIMATIC 数据类型不受 OPC UA 客
户端支持。 
举例来说，此类数据类型有“ANY”或“POINTER”指针、函数块“Block_FB”、函数“Block_FC”或硬

件数据类型“REMOTE”。 
如果选择不受支持的数据类型，则将生成一条错误消息。

更多信息

有关基本数据类型、数组和结构映射的更多详细信息，请参见 OPC UA 规范第 6 部分“映

射”（参见 OPC UA BINARY）。
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OPC UA 服务器运行期间的行为 (S7-1500, S7-1500T)

运行过程中的 OPC UA 服务器

激活服务器并将项目下载到 CPU 后，S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器会启动。

CPU STOP 操作状态的行为

即使 CPU 切换到“STOP”模式，已激活的 OPC UA 服务器仍然保持运行状态。OPC UA 服务器

会继续响应来自 OPC UA 客户端的请求。

服务器响应的详细信息：

• 如果用户请求 PLC 变量的值，则会获得 CPU 切换到或被设置为“STOP”模式之前的 新值。

• 如果用户向 OPC UA 服务器写入值，则 OPC UA 服务器将接受这些值。 
但是，由于用户程序不是在“STOP”模式下执行的，所以 CPU 不会处理这些值。 
尽管如此，OPC UA 客户端仍可从 CPU 的 OPC UA 服务器读取 STOP 模式下所写入的值。

在重新启动过程中，CPU 将在开始执行 PLC 变量时覆盖 STOP 模式下所写入的值。

• 调用某个服务器方法时，系统将因为服务器方法（用户程序）当前未运行而输出错误消息 
16#00AF_0000 (BadInvalidState)。

• 操作模式转换 (STOP > RUN or RUN > STOP) 时，与 OPC UA 服务器的连接保持激活。例外：

加载 OPC UA 相关数据，具体请参见下一章节。 

下载到 CPU 可能会影响 OPC UA 服务器

如果在 OPC UA 服务器运行时加载 CPU，则可能需要根据加载的对象停止并重新启动服务器。

在这种情况下，活动连接会中断，必须在服务器重新启动后重新建立连接。 
重新启动的持续时间主要取决于以下参数：

• 数据结构的范围

• OPC UA 地址空间中可见的变量数

• 关于根据 OPC UA 规范 (<= V1.03) 向下兼容数据类型定义的设置（启用 TypeDictionary） 
• 通信负载和 短循环时间的设置。 

更多信息，请参见以下章节：提示和建议 (页 1939)
对于 V2.8 以下的 CPU 固件版本，每次下载到 CPU 时 OPC UA 服务器都会停止，之后再重新

启动。 
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自固件版本 V2.8 起，OPC UA 服务器的行为已得到如下优化：

• 在 CPU 的 STOP 操作状态下载对象时，OPC UA 服务器仍始终停止，之后再重新启动。在

这种情况下，STEP 7 不会显示警告。

• 在 CPU 的 RUN 操作状态下载对象时，OPC UA 服务器仅在加载的对象与 OPC UA 相关或

者可能与之相关的情况下才会停止。由于 OPC UA 数据发生修改，OPC UA 服务器会在重

新初始化后再重新启动。 
在将 OPC-UA 相关对象加载到 CPU 并停止 OPC UA 服务器之前，STEP 7 会在加载预览对

话框中显示警告。随后，用户可以决定是在完成下载操作后重新启动服务器，还是取消

下载操作。这类警告仅在 OPC UA 服务器运行时显示。如果 OPC UA 服务器未启用，修改

后的 OPC UA 数据对下载过程没有影响。

示例

• 只需要向程序中添加其它代码模块。

数据块以及输入、输出、标记、时间或计数器均不受影响。

加载期间的反应：正在运行的 OPC UA 服务器不中断。

• 需要加载新数据模块并将数据模块标记为非 OPC-UA 相关：

加载期间的反应：正在运行的 OPC UA 服务器不中断。  
• 需要覆盖数据模块。

加载期间的反应：显示警告，提示您服务器即将重启。

背景：STEP 7 无法确定更改是否与 OPC-UA 数据相关。

通过 OPC UA 服务器读取 CPU 的操作模式

通过 OPC UA 服务器可读出 CPU 模式，如下图所示：

除了 CPU 的操作模式，还可读取手册 (DeviceManual) 或固件版本 (HardwareRevision) 中的

信息。
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访问 OPC UA 服务器数据 (S7-1500, S7-1500T)

OPC UA 服务器的客户端访问和本地访问 (S7-1500, S7-1500T)
OPC UA 服务器为网络中的 OPC UA 客户端提供大量信息。以下部分介绍了在 OPC UA 服务

器的地址空间中提供 CPU 变量（PLC 变量和 DB 元素）的几种方式。 

在 OPC UA 地址空间中通过服务器接口提供 CPU 变量

将 CPU 变量自动传输到 OPC UA 服务器地址空间的便捷方式： 
• 在 CPU 的 OPC UA 属性中，激活标准 SIMATIC 服务器接口。 

为 OPC UA 发布的所有 CPU 变量随后也会自动在 CPU 名称下的 OPC UA 地址空间中可用。

OPC UA 服务器接口的使用方式更灵活、程序结构更清晰；只需在项目树中组态服务器接口

（在 CPU 下方的“OPC UA 通信文件夹”）。用户自定义 OPC UA 服务器接口可以轻松映射 OPC 
UA 变量和 CPU 变量（本地数据）。 

下文以两个 S7-1500 CPU 为例清楚地说明了 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器之间的数据交

换。

此处，作为客户端的 S7-1500 CPU 将值写入 OPC UA 服务器的 OPC UA 变量。CPU 变量和 
OPC UA 变量之间的映射看起来就像 OPC UA 客户端直接将值写入 CPU 变量一样。对于 
S7-1500 客户端 CPU，将“OPC_UA_WriteList”指令与数据交换所需的附加指令结合使用。 
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将 CPU 变量值直接写入 OPC UA 变量（设置 OPC UA DataValue）
自固件版本 V3.0 起，S7-1500 CPU 除了映射变量外，还可以通过“OPC_UA_WriteList”指令将

值直接写入服务器的本地 OPC UA 变量节点。通常，CPU 客户端程序中的“OPC_UA_WriteList”
指令用于将值写入远程 OPC UA 服务器的 OPC UA 变量中。 
在服务器中使用“OPC_UA_WriteList”的优势：除了该值之外，还可以为 OPC UA 变量节点提

供以下附加信息：

• SourceTimestamp
• StatusCode
OPC UA 提供了一个内置的“DataValue”数据类型。DataValue 是一个结构，用于保存值 
(Value) 以及值的附加信息 SourceTimestamp 和 StatusCode。DataValue 结构仅供 OPC UA 
服务使用，不能直接在 CPU 程序中写入该结构的元素。只有通过使用“OPC_UA_WriteList”指
令才能进行写访问。  

应用选项

CPU 变量无法记录指示 后一次将值写入 CPU 变量的时间戳。如果通过服务器接口映射 CPU 
变量和 OPC UA 变量，则 OPC UA 服务器不会将 SourceTimestamp 设置为 CPU 变量发生变

化的时间，而是设置为服务器中“采集”值的时间；例如，通过读取服务或在订阅条件中采

样。
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例如，如果使用“OPC_UA_WriteList”将 DataValue 直接写入 OPC UA 变量节点，则可以提供

在程序中确定的时间戳作为值的 SourceTimestamp。 

设置 DataValues 时 OPC_UA_WriteList 指令的工作原理

例如 DataValue 结构建模为 UDT，并且此数据类型的变量被传送到“OPC_UA_WriteList”指令。

然后，该指令将变量的元素持续传输到 OPC UA 变量节点。 
“ConnectionHdl”指令参数的值定义了“OPC_UA_WriteList”的工作方式：“正常”客户端指令

或写入本地 OPC UA 变量节点的指令。在后一种情况下，OPC UA 客户端可以读取带有附加

信息的值并相应地对其进行评估。 
原理如下图所示，一种情况是使用任意客户端，另一种情况是使用 S7-1500 CPU 作为 OPC UA 
客户端。使用 S7-1500 CPU 客户端时，显示了将 DataValue 元素分配给 OPC_UA_ReadList 指
令的相应指令参数的情况。可以完全访问 DataValue 结构的所有元素。 
“OPC_UA_WriteList”指令的“ConnectionHdl”(-42) 值导致服务器写入本地 OPC UA 变量节点。 
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其它应用选项

如果 OPC UA 客户端在订阅环境中向 S7-1500 CPU 注册值更改（受监视的项目），并且为相

应的 DataValue 提供了上述值和附加信息，则对附加信息的更改也可以触发通知。 
示例：二进制值变化非常快，在采样间隔内就可能恢复其原始值（快速变化 TRUE > FALSE 
> TRUE）。未检测到值的变化。但是检测到时间戳的变化。同样，当 StatusCode 发生变化时，

即使值没有变化，也可以触发通知。     

限制

• OPC UA 客户端只允许读取 OPC UA 变量；必须为 OPC UA 变量相应地设置读/写权限的

“AccessLevel”属性。

• 只能在本地设置用户自定义的服务器接口的 OPC UA 变量。

• 在用户自定义的服务器接口中，直接写入的 OPC UA 变量不得映射到 CPU 变量。

有关“设置 OPC UA-DataValue”时的“OPC_UA_WriteList”指令用法的详细信息，请参见通信

指令帮助的相应部分。 

参见

CPU 变量和 OPC UA 变量的读写访问权限 (页 1815)
创建用户自定义服务器接口 (页 1858)
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管理读写权限 (S7-1500, S7-1500T)

启用 OPC UA 的 PLC 变量和 DB 变量

如果 OPC UA 启用了 PLC 变量（默认设置），则 OPC UA 客户端对 PLC 变量和 DB 变量具有

读写权限。对于已启用的变量，已选中复选框“可从 HMI/OPC UA 访问”(Accessible from 
HMI/OPC UA)。
可在 TIA Portal 的设置中更改默认设置：“选项”(Options) 菜单中的命令“设置 > PLC 编程 > 
常规”(Settings > PLC programming > General)。“块接口/数据块元素”(Block interface/data 
block elements) 区域中包含相应选项。

以下为数组数据块的示例：

OPC UA 客户端可一次性完整读取该数组（请参见“节点寻址 (页 1712)”）。同时，该数组

中的所有元素都将激活“从 HMI/OPC UA 可访问”(Accessible from HMI/OPC UA) 和“从 
HMI/OPC UA 可写入”(Writable from HMI/OPC UA) 复选框。

结果：OPC UA 客户端既可以对这些元素进行读操作，也可以对其进行写操作。

撤消写入权限

如果要对一个变量进行写保护，则可取消选中该变量的“从 HMI/OPC UA 可写”(Writable from 
HMI/OPC UA) 选项。这将取消 OPC UA 客户端和 HMI 设备的写入权限。

结果：OPC UA 客户端和 HMI 设备仅具备读权限。OPC UA 客户端将无法为该变量赋值，因

此也无法影响 S7 程序的执行。
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撤消读写权限

要对变量进行读写保护，可禁用该变量的“从 HMI/OPC UA 可访问”(Accessible from HMI/OPC 
UA) 选项（不选中该复选框）。这样，OPC UA 服务器将从地址空间中删除该变量。OPC UA 
客户端无法再访问该 CPU 变量。

结果：OPC UA 客户端和 HMI 设备无法对该变量进行读取和写入。

结构的读写权限

如果移除某结构组件的读写权限，则无法将该结构或数据块作为一个整体进行写入或读取。

如果移除某个 PLC 数据类型 (UDT) 中各组件的读写权限，则将同时移除该数据类型的所有数

据块的相应权限。 

在 HMI 工程组态中可见

“在 HMI 工程组态中可见”(Visible in HMI Engineering) 选项将影响西门子的工程组态工具。

如果禁用选项“在 HMI 工程组态中可见”(Visible in HMI Engineering)（未勾选），则无法在 
WinCC (TIA Portal) 对该变量进行组态。 
该选项不会对 OPC UA 产生任何影响。

规则

• 如果与其它系统（控制器、嵌入式系统或 MES）进行通信时需要，则只能在 STEP 7 中对 
PLC 变量和数据块变量进行读取访问。 
而不应启用其它 PLC 变量。

• 如特定的 PLC 变量和数据块变量确实需要写入权限，则只允许通过 OPC UA 进行写入访问。

• 如果为数据块的所有元素复位“可通过 HMI/OPC UA 访问”(Accessible from HMI/OPC UA) 
选项，则 OPC UA 客户端的数据块不再显示在 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器地址空间

中。 
• 还可以阻止集中访问整个数据块（请参见管理整个 DB 的读写权限 (页 1814)）。此设置会

“否决”DB 编辑器中组件的设置。  

参见

CPU 变量和 OPC UA 变量的读写访问权限 (页 1815)
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管理整个 DB 的读写权限 (S7-1500, S7-1500T)

隐藏 OPC UA 客户端的 DB 或 DB 内容

可通过 OPC UA 客户端轻松阻止对整个数据块的访问。

利用此选项，相应 DB 的数据（包括函数块的示例 DB）对 OPC UA 客户端保持隐藏。 
在模式设置中，数据块可通过 OPC UA 客户端进行读写。可在 TIA Portal 的设置中更改此默

认设置：“选项”(Options) 菜单中的命令“设置 > PLC 编程 > 常规”(Settings > PLC 
programming > General)。“新块的默认设置”(Default settings for new blocks) 区域中包含

相应选项。

操作步骤

要对 OPC UA 客户端完全隐藏某一数据块或避免通过 OPC UA 客户端对数据块进行写访问，请

按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择要保护的数据块。

2. 选择“特性”(Properties) 快捷菜单。

3. 选择“属性”(Attributes) 区域。

4. 根据需要选中/清除“DB 可从 OPC UA 访问”(DB Accessible from OPC UA) 复选框。

说明

对 DB 编辑器中设置的影响

如果使用此处描述的 DB 属性隐藏 DB，则 DB 编辑器中组件的设置将不再相关；不能再访问

或写入单个组件。
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提示：使用所有程序块的总览图

如果使用多个数据块，则可以使用“程序块”(Program blocks) 文件夹的详细总览图有选择的

激活或禁用 OPC UA 可访问性。 
请按以下步骤操作： 
1. 在项目树中选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 在“视图”(View) 菜单中，选择“总览图”(Overview) 命令。

3. 选择“详细信息”(Details) 选项卡。
将显示块及其属性的总览图。

4. 确保选中“可通过 OPC UA 访问的数据块”(Data block accessible via OPC UA) 列。 
5. 仅选择要通过 OPC UA 访问的数据块。

CPU 变量和 OPC UA 变量的读写访问权限 (S7-1500, S7-1500T)

定义 OPC UA 变量的读写权限 (OPC UA-XML)
在 OPC UA 信息模型中，属性“AccessLevel”调节对变量的访问权限。 
AccessLevel 按位定义：

位 0 = CurrentRead，位 1 = CurrentWrite。位组合的含义如下：

• AccessLevel = 0：无访问权 
• AccessLevel = 1：只读

• AccessLevel = 2：只写

• AccessLevel = 3：读+写

读写权限（读+写）的分配示例
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定义 CPU 变量的读写权限

定义变量时，使用“可从 HMI/OPC UA 访问”(Accessible from HMI/OPC UA) 和“从 HMI/OPC 
UA 可写”(Writable from HMI/OPC UA) 特性来指定访问权限。

读写权限的分配示例

导入的 OPC UA 服务器接口中读写权限的相互关系

如果已导入 OPC UA 服务器接口，并且在此 OPC UA XML 文件中设置了 AccessLevel 属性，则

通过以下规则定义读写权限：各个设置的 不广泛访问权限适用。 

示例

• OPC UA 服务器接口中的 AccessLevel = 1（只读）

• 在 PLC 变量表中选择了“可从 HMI/OPC UA 访问”(Accessible from HMI/OPC UA) 和“从 
HMI/OPC UA 可写”(Writable from HMI/OPC UA)。 

结果：该变量为只读。 

规则

如果需要写权限：

• AccessLevel = 2 或 3 
• 启用“从 HMI/OPC UA 可写”(Writable from HMI/OPC UA)
如果需要读权限：

• AccessLevel = 1（AccessLevel 3 也可以，但是具有误导性。该设置表示 OPC UA 客户端

具有读写权限）

• 启用“可从 HMI/OPC UA 访问”(Accessible from HMI/OPC UA)，禁用“从 HMI/OPC UA 可
写”(Writable from HMI/OPC UA)

如果不授予读写权限（无访问权限）：

• AccessLevel = 0 
• 禁用“可从 HMI/OPC UA 访问”(Accessible from HMI/OPC UA)

要阻止所有访问权限，需满足两个条件之一。在这种情况下，请检查 OPC UA 服务器接

口中的变量实际上是否完全需要。  
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访问表

如果要通过 OPC UA 进行访问，必须设置“可从 HMI/OPC UA 访问”(Accessible from HMI/OPC 
UA)。如果要允许 OPC UA 客户端写入变量/DB 元素，必须设置“从 HMI/OPC UA 可
写”(Writable from HMI/OPC UA)。
请参见下表了解实现的访问权限。

表格 1-104 访问表

OPC UA XML STEP 7 (TIA Portal)，例如变量表  
AccessLevel 可从 HMI/OPC UA 访

问

从 HMI/OPC UA 可写 实现的访问权限

0 x x 无访问权

x 0 x 无访问权

1 启用 x 只读

2 启用 禁用 无访问权

3 启用 禁用 只读

2 启用 启用 只写

3 启用 启用 读+写

（x = 无关）

参见

变量的一致性 (页 1817)
管理读写权限 (页 1812)

变量的一致性 (S7-1500, S7-1500T)

“AccessLevelEx”属性会扩展访问特性

自固件版本 V2.6 起，S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器不仅支持“AccessLevel”属性（参见

“CPU 变量和 OPC UA 变量的读写访问权限 (页 1815)”），还支持“AccessLevelEx”属性，该属

性除了提供已介绍的用于读取权限和写入权限的位之外，还提供关于 OPC UA 变量一致性的

信息。新属性自 OPC UA 规范的版本 V1.04 起引入（第 3 部分，地址空间模型）。
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读取一致性特性

在 OPC UA 服务器的 OPC UA 信息模型中，属性“AccessLevel”定义访问权限。 
AccessLevel 按位定义；此时，相关位为：

• 位 0 = CurrentRead 
• 位 1 = CurrentWrite
• 位 2 到 7 与 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器无关

关于读取和写入权限的部分中介绍了位组合的含义：

还添加了下列用于表示一致性的位：

• 位 8 = NonatomicRead；如果不能一致地读取变量，此位会置位。对于变量的读取一致

性，位 8 = 0。
• 位 9 = NonatomicWrite；如果不能一致地写入变量，此位会置位。对于变量的写入一致

性，如果未批准写入权限的情况，位 9 = 0。

示例

OPC UA 变量（结构体）可读取且可写入，但读取和访问权限不一致。

因此：位 0、1、8 和 9 会置位：AccessLevelEx =“771”(1+2+256+512)。
另一结构体为只读。

因此：位 0 和 8 会置 1，位 1 和位 9 不会置位：AccessLevelEx =“257”(1+0+256+0)。

服务器中属性的处理

“AccessLevelEx”属性仅可用于 OPC UA 服务器。该属性不存在于节点集文件（XML 导出文件）

中。

但导出的属性“AccessLevel”包含“AccessLevelEx”中的信息，请参见下一部分。

导出

对标准 SIMATIC 服务器接口执行 XML 导出时，服务器会将“AccessLevel”属性（与 V1.03 相比，

V1.04 中将该属性扩展为 32 位）设为“AccessLevelEx”属性的值。 

导入

导入节点集文件时（例如来自服务器接口导出），S7-1500 CPU 会按照其自身对已导入数据

类型一致性的估算来设置属性“AccessLevelEx”，请参见下一部分。会忽略导入的值。
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服务器接口中数据类型的一致性

对于以下数据类型，会在服务器接口节点处确保 S7-1500 CPU 程序循环中变量的一致性

（OPC UA 语言使用中的“原子性”）：

• BOOL、BYTE、WORD、DWORD、LWORD
• SINT、INT、LINT、DINT、USINT、UINT、ULINT、UDINT
• REAL、LREAL
• DATE、LDT、TIME、LTIME、TIME_OF_DAY、LTIME_OF_DAY、S5TIME
• CHAR、WCHAR 
• 基于上述数据类型的系统数据类型和硬件数据类型也保持一致。 

示例：HW_ANY，源自 UINT (UInt16)。 
提示：如果浏览 S7-1500 CPU 的地址空间（例如使用 OPC UA 客户端 UaExpert），可在“类

型 BaseDataType > 枚举/数字/字符串”(Types > BaseDataType > Enumeration/Number/String) 
下找到一致的数据类型。

以下数据类型的变量不一致“（OPC UA 的语言使用中为“nonatomic”）：

• SIMATIC 结构体通常不一致。这意味着所有变量（例如包含未知结构或 UDT 数据类型）均

不一致。

• DTL、IEC_Counter、IEC_TIMER 等系统数据类型是源自结构体的数据类型。 
提示：如果浏览 S7-1500 CPU 的地址空间（例如使用 OPC UA 客户端 UaExpert），可在“类

型 BaseDataType > 结构体”(Types > BaseDataType > Structure) 下找到基于结构体的数据类

型。 

对 S7-1500 Motion Control 中的 OPC UA 变量的写访问。 (S7-1500, S7-1500T)
CPU 除了检查数据类型的一致性之外，还检查工艺对象的变量的合理性和有效性。

如果 OPC UA 客户端将无效的值或不合理的值写入变量，则工艺对象的变量中仍保留原始

值。 
虽然写入访问没有成功，仍将输出“良好”(Good) 状态。

示例 1
循环凸轮的插补类型

变量 "Cam_1".InterpolationSettings.InterpolationMode 的类型是 INT，但仅接受值 1...2。
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如果使用 OPC UA 将变量更改为无效值（例如 3），虽然输出状态代码“Good”，但变量并不

会改变。

示例 2
在定位轴上定位软限位开关

正向硬限位开关的位置必须大于负向软限位开关的位置。

 "PosAxis_1".PositionLimits_SW.MaxPosition > "PosAxis_1".PositionLimits_SW.MinPosition 
如果使用 OPC UA 将变量更改为不满足此条件的值，虽然输出状态代码“Good”，但变量并不

会改变。

有关适用于工艺对象变量的有效值，请参见工艺对象文档。

变量的 MinimumSamplingInterval 属性 (S7-1500, S7-1500T)

变量的 MinimumSamplingInterval 属性

除了“Value”、“DataType”和“AccessLevel”之外，在表示服务器地址空间的 XML 文件中还可为

变量设置“MinimumSamplingInterval”属性。

该属性用于指定服务器采样变量值的速度。 
S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器按以下方式处理 MinimumSamplingInterval 的值：

• 负值和大于 4294967 的值会设为 -1；这表示： 低采样率无法确定。服务器未指定可以

对变量值进行采样的速度。 
• 小数会舍入到小数点后三位。

客户端访问 OPC UA 服务器的建议 (S7-1500, S7-1500T)

符合应用程序的高性能

OPC UA 设计用于在较短的时间内传送大量数据。如果将数组和结构作为一个整体进行读写

访问，而非对单个 PLC 变量进行访问，则可显著提高系统性能。 
这是 快的访问数组的方式。因此，需将 OPC UA 客户端数据组合到数组中。 
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关于通过 OPC UA 客户端访问 OPC UA 服务器的建议

• 对于一次性或不频繁的数据访问，请使用标准的读/写访问。

• 对于少量数据的循环访问（循环间隔 长约为 5 秒），请使用订阅。

优化 OPC UA 服务器中的 短发布时间间隔设置和 小采样时间间隔设置。

• 如果定期访问某些特定变量（重复访问），则可使用函数“RegisteredRead”和
“RegisteredWrite”。

通过增加通信循环负载值，可增大 PLC 上的通信负载。确保更改设置后应用程序仍能正常工

作。

创建数组 DB 的操作步骤

在全局数据块中或某个函数块的背景数据块中，可创建数组或创建为一个数组 DB。以下章

节中，将介绍如何创建一个数组 DB。
要创建带数组的数据块（数组数据块），请按照以下步骤进行操作：

1. 在项目树中选择带 OPC UA 服务器的 CPU。
2. 双击“程序块”(Program blocks)。
3. 双击“添加新块”(Add new block)。
4. 单击“数据块”(Data block)。
5. 为数据块选择一个唯一名称，并接受已输入的名称。

6. 从“类型”(Type) 下拉列表中选择“数组 DB”(Array DB) 条目。

7. 从“数组数据类型”(Array data type) 下拉列表中选择数组各个元素的数据类型。

8. 在“数组限值”(Array limit) 中，输入数组的上限。

9. 单击“确定”(OK)。

将 OPC UA 导出为 XML 文件 (S7-1500, S7-1500T)

生成 OPC UA 导出文件

OPC 基金会已经指定了一种基于 XML 的标准格式来描述信息模型。这种格式支持预先将 OPC 
UA 服务器的信息模型提供给客户端，或者可将信息模型下载到 OPC UA 服务器中。由于这

种格式的文件中将信息模型描述为一组节点，因此称为节点集文件。

可通过 STEP 7 (TIA Portal) 轻松将作为服务器的 S7-1500 CPU 的标准 SIMATIC 信息模型导出

到 OPC UA XML 文件（节点集文件）；包括为 OPC UA 启用的以下元素：

• CPU 变量（PLC 变量和 DB 元素）

• 函数块及其输入/输出
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导出后，OPC UA XML 文件中不包括 CPU 中包含但程序中未使用的元素。此类未使用元素的

示例有：

• 未映射到数据块的 UDT
• 具有输入/输出但未将输入/输出分配给 CPU 变量的函数块

OPC UA XML 文件可用于 OPC UA 客户端的离线组态。OPC UA XML 文件的结构符合 OPC UA 
规范，并用作标准 SIMATIC 服务器接口。

要创建和导出 OPC UA XML 文件，请按以下步骤操作：

1. 选择 CPU。单击该 CPU 符号（如，在网络视图中）。

2. 单击 CPU 属性中的“常规 > OPC UA > 服务器 > 导出”(General > OPC UA > Server > Export)。
3. 单击“导出 OPC UA XML 文件”(Export OPC UA XML file)。
4. 选择导出文件的保存目录。

5. 为该文件选择一个新名称，或保留之前输入的名称。

6. 单击“保存”(Save)。

说明

自 STEP 7 (TIA Portal) V15.1 起，服务器方法与其输入和输出参数共同包含在 OPC UA 导出文件

（节点集）中。

单独导出所有数组元素

如果在“OPC UA > 服务器 > 导出”(OPC UA > Server > Export) 下的 CPU 属性中选择了“将所

有数组元素作为单独节点导出”(Export all array elements as separate nodes) 选项，则 OPC 
UA XML 文件包含数组的所有元素，每个元素都作为单独的 XML 元素。此外，数组本身也

会在 XML 文件的 XML 元素中分别进行说明。

如果数组包含的数组元素很多，则 XML 文件包含的信息非常多。 

提示信息

在以下常见问题与解答中介绍了一种转换器，可将导出文件转换为 CSV 格式。之后，即可

获取通过 OPC UA 可访问的 CPU 变量列表。

有关常见问题与解答，敬请访问 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/109742903)。
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组态 OPC UA 服务器 (S7-1500, S7-1500T)

启用 OPC UA 服务器 (S7-1500, S7-1500T)

要求

• 如果使用安全通信证书（如 HTTPS、Secure OUC、OPC UA），请确保相关模块采用当前

时钟和当前日期。否则，模块将所用的证书评估为无效，且无法进行安全通信。

• 已获得操作 OPC UA 功能的运行系统许可证，请参见“OPC UA 的许可证 (页 1825)”。

调试 OPC UA 服务器

出于安全方面的考虑，默认情况下未启用 CPU 的 OPC UA 服务器：OPC UA 客户端不具备 
S7-1500 CPU 的读写访问权限。

要激活 CPU 的 OPC UA 服务器，请按照以下步骤进行操作：

1. 选择 CPU。单击该 CPU 符号（如，在网络视图中）。

2. 单击 CPU 属性中的“OPC UA > 服务器”(OPC UA > Server)。
3. 激活 CPU 的 OPC UA 服务器。

4. 确认安全说明。

5. 转至 CPU 属性，选择“运行系统许可证”(Runtime licenses)，并设置所获得的 OPC UA 服务器
的运行系统许可证。

6. 编译项目。

7. 将项目下载到 CPU。
CPU 的 OPC UA 服务器现在启动。

设置始终存储

如果服务器已启用且进行了相应设置，则再禁用服务器时，设置不会丢失。依旧会保存这些

设置，并在再次启用服务器时提供这些设置。
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应用程序名称

应用程序名称即为 OPC UA 应用程序的名称，会应用于服务器及其客户端。该名称显示在“OPC 
UA > 常规”(OPC UA > General) 下：

• 应用程序名称的默认设置为：“SIMATIC.S7-1500.OPC-UA.Application:PLC_1”。 
• 默认名称由“SIMATIC.S7-1500.OPC-UA.Application:”以及“常规 > 产品信息 >名

称”(General > Product information > Name) 中选择的 CPU 名称组成（本示例中为

“PLC_1”）。

• OPC UA 服务器将使用该应用程序名称向通信伙伴（OPC UA 客户端）标识自己的身份。例

如，OPC UA 客户端使用发现服务检测可访问的服务器时。 
• 连接到 OPC UA 服务器时，显示的应用程序名称为该 CPU 的 OPC UA 客户端。即，CPU 将

自动输入该应用程序名称并作为指令“OPC_UA_Connect”的“ApplicationName”（指令

“OPC_UA_Connect”参数“SessionConnectInfo”处的类型变量

“OPC_UA_SessionConnectInfo”）。

在编程“OPC_UA_Connect"”指令时，需为“ApplicationName”指定一个空字符串。例如，

诊断时，可使用该应用名称标识客户端及其会话 (SessionNames)。 
如果已激活服务器，则还可使用在项目中有意义的其它名称以及满足项目要求的其它名称（例

如，满足全球唯一性要求的名称）。

以下示例源自 UaExpert：

更改应用程序名称

要更改应用程序名称，请按以下步骤操作：

1. 选择 CPU。单击该 CPU 符号（如，在网络视图中）。

2. 单击 CPU 属性中的“OPC UA > 常规”(OPC UA > General)。
3. 输入一个有意义的名称。

请注意，还要在证书上输入应用程序名称（主题备用名称），并且更改应用程序名称后可能

需要再次生成现有证书。
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OPC UA 的许可证 (S7-1500, S7-1500T)

运行系统许可证

运行 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器需要使用许可证。所需的许可证类型取决于相应 CPU 的
性能。将许可证类型分为以下几类：

• SIMATIC OPC UA S7-1500 小型（CPU 1511、CPU 1512、CPU 1513、ET 200SP CPU、
CPU 1515SP PC 需要使用这种类型）

• SIMATIC OPC UA S7-1500 中型（适用于 CPU 1515、CPU 1516、软件控制器 CPU 1507、
CPU 1516pro-2PN）

• SIMATIC OPC UA S7-1500 大型（CPU 1517、CPU 1518 需要使用这种类型）

所需许可证类型显示在“属性 > 常规 > 运行许可证 > OPC-UA > 所需许可证类型”(Properties 
> General > Runtime licenses > OPC-UA > Type of required license) 下：

若要确认购买所需许可证，请按照以下步骤进行操作：

1. 单击 CPU 属性中的“运行许可证 > OPC UA”(Runtime licenses > OPC UA)。
2. 在“购买的许可证类型”(Type of purchased license) 下拉列表中，选择所需的许可证。

访问 OPC UA 服务器 (S7-1500, S7-1500T)

服务器地址

可通过 CPU（固件 V2.0 及更高版本）上所有集成的 PROFINET 接口访问 S7-1500 CPU 的 OPC 
UA 服务器。

在以下情况中，不能借助 CP 通过自动化系统的背板总线直接访问 CPU 的 OPC UA 服务器： 
• 使用 TIA Portal 版本 V16 或更高版本、S7-1500 CPU 固件版本 2.8 或更高版本以及 CP 

1543-1 固件版本 V2.2 或更高版本进行组态。 
有关组态的信息，请参见“访问 OPC UA 应用程序 (页 1709)”。 

不能借助 CM 通过自动化系统的背板总线直接访问 CPU 的 OPC UA 服务器。

使用 SIMATIC S7-1500 软件控制器时，可以通过分配给软件 PLC 的 PROFINET 接口对 OPC UA 
服务器进行访问。
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以下应用示例介绍了软件控制器的其它访问选项：通过软件控制器 V2.5 或更高版本的虚拟

以太网接口建立的内部和外部 OPC UA 连接 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109760541)。
可用于与 CPU 的 OPC UA 服务器建立连接的 URL (Uniform Resource Locator) 示例：

URL 的结构如下所示：

• 协议标识符“opc.tcp://”
• IP 地址

– 192.168.178.151
用于从以太网子网 192.168.178 访问 OPC UA 服务器的 IP 地址。

– 192.168.1.1
用于从以太网子网 192.168.1 访问 OPC UA 服务器的 IP 地址。

• TCP 端口号 
– 默认值：4840（标准端口）

可以在“OPC > UA > 服务器 > 端口”(OPC > UA > Server > Port) 下更改端口号。 

动态 IP 地址

在以下示例中，未指定 PROFINET 接口 [X2] 的 IP 地址。 

在表格中，将显示占位符“<dynamically>”。 
之后，可通过 CPU 显示屏等在设备上设置该 PROFINET 接口的 IP 地址。  
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激活 SIMATIC 服务器标准接口

如果选择了“启用 SIMATIC 服务器标准接口”(Enable standard SIMATIC server interface) 选
项，则 CPU 的 OPC UA 服务器将基于西门子在自定义命名空间中的规定为客户端提供已启用

的 PLC 变量和服务器方法。

默认设置中会选择此选项。

保留该选项为选中状态，以便 OPC UA 客户端可自动连接该 CPU 的 OPC UA 服务器并进行数

据交换。

如果未选择该选项，则需通过在项目树中输入“OPC UA 通信”(OPC UA communication) 条目，

添加服务器接口。之后，该接口将用作 OPC UA 服务器接口，请参见“OPC UA 服务器接口

组态 (页 1846)”。 

说明

即使 SIMATIC 服务器标准接口取消激活，设备常规信息仍可读取

即使禁用 SIMATIC 服务器标准接口，OPC UA 客户端仍可读取该 CPU 中 OPC UA 服务器的常

规设备信息。 
相关设备信息示例：DeviceManual、DeviceRevision、OrderNumber。但此时，该应用程序

的所有对象对客户端均不可见。

如果要保护该设备信息不可见，则需禁用该 CPU 的 OPC UA 服务器。

OPC UA 服务器的常规设置 (S7-1500, S7-1500T)

OPC UA 的 TCP 端口

OPC UA 默认使用 TCP 端口 4840。但用户可选用其它端口，此时，可选择 1024 到 49151 的
所有端口。此时，需确保与其它应用程序不冲突。OPC UA 客户端在建立连接时必须使用选

定的端口。

在以下示例中，选择端口 48400：
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会话设置

• 会话 大超时

在该字段中指定在不进行数据交换的情况下 OPC UA 服务器关闭会话之前的 大时长。

允许值在 1 到 600000 秒之间。

• 大 OPC UA 会话数

在该字段中指定 OPC UA 服务器启动并同时操作的 大会话数。

大会话数取决于 CPU 的性能。每个会话都会占用资源。

大注册节点数

在该字段中指定 OPC UA 服务器注册的 大节点数。 
大注册节点数取决于 CPU 的容量，并会在组态字段内容时显示（将光标放在字段中）。每

次注册都会占用资源。

说明

即使尝试注册的节点数超过所组态的 大注册节点数，也不会出现错误消息

即使客户端在运行期间尝试注册的节点数超过所组态的 大注册节点数，S7-1500 CPU 的服

务器也只会注册所组态的 大数量的节点。从所组态的 大可注册节点数开始，服务器会向

客户端返回未更改的常规字符串节点 ID，由此这些节点会失去通过注册所获得的速度优势。

客户端不会接收到错误消息。

组态时，应考虑可注册的 大节点数（例如，使用 CPU 的技术数据），以确保预留足够的

节点。

更多信息

有关进行 TCP 和 UDP 数据传输时各服务所用端口，以及使用路由器和防火墙时的需注意的

各事项详细信息，请参见“常见问题与解答 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/8970169)”。

根据 OPC UA 规范（V1.03 及以下版本）定义向下兼容数据类型

通过 OPC UA 规范 (<= V1.03) 中定义的相关机制，可通过 TypeDictionaries 从服务器中读取

用户自定义结构 (UDT) 的数据类型定义。

在 CPU 的 OPC UA 服务器特性中，可设置 CPU 是否会根据 OPC UA 规范（V1.03 及以下版本）

为标准 SIMATIC 服务器接口生成这些向下兼容的数据类型定义。 
由于 TypeDictionaries 比较复杂，从而导致在客户端进行解译的 OPC UA XML 文件过大，因

此 OPC UA 规范 V1.04 中引入了一个较为简单的解决方案（数据类型节点中的
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“DataTypeDefinition”属性）。如果客户端支持 OPC UA 规范 V1.04 或更高版本，请禁用选项

“根据 OPC UA 规范（V1.03 及以下版本）定义向下兼容数据类型”(Backward compatible 
data type definitions according to OPC UA specification ≤ V1.03)。
根据 OPC UA 规范（V1.04 及更高版本）定义数据类型的优势：

• 服务器启动更快

• 内存利用率更高

• “浏览”(Browse) 功能的速度更快

服务器的订阅设置 (S7-1500, S7-1500T)

使用订阅替代循环查询

通过对 PLC 变量进行值监视，也可实现循环查询（轮询）。使用 Subscription：如果 PLC 变
量的值发生变化，服务器将通知客户端。参见“OPC UA 客户端”。

一台服务器通常监控大量的 PLC 值。因此，服务器定期向客户端发送包含 PLC 变量新值的通

知。 
订阅的优势：

• 服务器启动更快

• 内存利用率更高

服务器发送通知的频率

创建 Subscription 时，OPC UA 客户端可设定变量值发生变化时，新值发送的时间间隔。要

限制 OPC UA 的通信载荷，可设置消息的 短时间间隔。为此，可使用 短发布时间间隔参

数和 短采样时间间隔的参数。
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短发布时间间隔

在“ 短发布时间间隔”(Minimum publishing interval) 中，可设置变量值发生改变时服务器

通过新值向客户端发送消息的时间间隔。

在下图中“ 短采样时间间隔”为 250 ms。输入 200 ms 作为“ 短发布时间间隔”。 

在本示例中，数值更改后，如果 OPC UA 客户端请求更新，则 OPC UA 服务器将按照 200 ms 
的时间间隔发送新消息。 
如果 OPC UA 客户端要求的更新频率为 1000 ms，则 OPC UA 服务器每隔 1000 ms（ 1 秒）

仅发送一条带有新值的消息。 
如果 OPC UA 客户端要求的更新频率为 100 ms，则服务器每隔 200 ms 也只发送一条消息（

短发布时间间隔）。

短采样时间间隔

在“ 短采样时间间隔”(Minimum sampling interval) 中，可设置 OPC UA 服务器记录 CPU 变
量值并与以前值相比较检查是否发生变更的时间间隔。

如果所选择的采样时间间隔小于发布时间间隔，且 OPC UA 客户端请求对特定 PLC 变量进行

高速采样，则在每个发布时间间隔内将测量两个或更多变量值。 
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此时，OPC UA 服务器将值变更写入队列中，并在发布间隔时间结束后，将所有值更改发送

到客户端。在发布间隔时间内，如果发生的值更改次数过多且超出队列容量，则 OPC UA 服
务器将覆盖 旧的值（具体取决于订阅数据的客户端的设置“Discard Policy”，此时，需激活

选项“Discard Oldest”）。 新值将发送到客户端。 

所监视元素（所监视条目）的 大数量

在该字段中，指定该 CPU 的 OPC UA 服务器可同时监视值更改的 大元素数量。

监视会占用资源。可监视元素的 大数量取决于所用的 CPU。

更多信息

有关 S7-1500 CPU（固件 V2.0 和 V2.1）中 OPC UA 服务器有关订阅、采样间隔和发布间隔

等的系统限值信息，请参见“常见问题与解答 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109755846)”。 
使用订阅时，可通过某些错误状态代码确定该错误的具体信息。有关 OPC UA 客户端各状态

代码的原因及补救措施等信息，请参见 STEP7 (TIA Portal) 在线帮助中的错误代码列表或以下

“常见问题与解答 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109755860)”。

参见

订阅规则 (页 1939)
订阅诊断 (页 1756)

处理客户端和服务器证书 (S7-1500, S7-1500T)
仅当 OPC UA 服务器可向 OPC UA 客户端证明身份时，才能建立服务器与客户端之间的安全

连接。服务器证书可用于证实身份。

OPC UA 服务器的证书

激活 OPC UA 服务器并确认安全提示后，STEP 7 会自动为服务器生成证书，并将其保存在 CPU 
的局部证书目录中。可以使用 CPU 的局部证书管理器查看并管理此目录（导出或删除证书）。

下图所示为包含 OPC UA 服务器自动生成的证书的 CPU 局部证书管理器：
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或者，还可以自行生成服务器证书。 
在建立连接时，服务器证书将从服务器传送到客户端。客户端将检查该证书。

客户端用户将确定是否信任该服务器证书。

此时，客户端用户需确定是否信任该服务器证书。如果信任该服务器证书，则客户端将服务

器证书存储在包含可信服务器证书的目录中。 
在以下示例中，显示了客户端“"UA Sample Client"”的对话框。如果用户单击“是”(Yes) 按钮，

则客户端将信任此服务器证书：
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客户端证书来自哪里？

S7-1500 的客户端

如果使用 S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端（已启用 OPC UA 客户端），可使用 STEP 7 V15 及
更高版本为这些客户端创建证书。

1. 在项目树中，选择将用作客户端的 CPU。
2. 双击“设备组态”(Device configuration)。
3. 在该 CPU 的属性中，单击“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > Certificate 

manager)。
4. 在“设备证书”(Device certificates) 表格中，双击“<新增>”(<Add new>)。

在 STEP 7 中，将打开一个对话框。

5. 单击“添加”(Add) 按钮。

6. 从“使用”(Usage) 列表选择“OPC UA 客户端”(OPC UA client) 条目。
注：
必须在“主题备用名称 (SAN)”(Subject Alternative Name (SAN)) 中输入用于访问系统中 CPU 
的 IP 地址。
因此，在生成客户端证书之前，需要对 CPU 的 IP 接口进行组态。

7. 单击“确定”(OK)。
此时，STEP 7 将在“设备证书”(Device certificates) 表格中显示该客户端证书。

8. 右键单击该行，并在快捷菜单中选择“导出证书”(Export certificate) 条目。

9. 选择该客户端证书的目标存储目录。

其它制造商的客户端

如果使用来自制造商或 OPC 基金会的 UA 客户端，则会在安装期间或在首次调用程序时自动

生成客户端证书。需要在 STEP 7 中通过全局证书管理器导入这些证书，并将其用于相应的 
CPU（如前文所示）。

用户自己编程 OPC UA 客户端时，可生成相应的证书；请参见“客户端的实例证书”部分。

也可通过工具生成证书（如，使用 OpenSSL 或 OPC 基金会的证书生成器）：

• 使用 OpenSSL 时的操作步骤：“用户自己生成 PKI 密钥对和证书”。

• 使用 OPC 基金会的证书生成器时：“创建自签名的证书”。

向服务器宣布客户端证书

需要向服务器发送客户端证书，以允许建立安全连接。
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为此，请执行以下操作步骤：

1. 在服务器的本地证书管理器中，选择“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global security 
settings for certificate manager) 选项。这将激活全局证书管理器。 
可以在用作服务器的 CPU 的特性“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager) 下找到此选项。
如果项目未受保护，请在 STEP 7 的项目树中选择“安全设置 > 设置”(Security settings > 
Settings)，然后单击“保护此项目”(Protect this project) 按钮并登录。
“全局安全设置”(Global security settings) 菜单项随即显示在 STEP 7 项目树的“安全设
置”(Security setting) 下。

2. 双击“全局安全设置”(Global security settings)。
3. 双击“证书管理器”(Certificate manager)。 

STEP 7 将打开全局证书管理器。

4. 单击“受信任证书”(Trusted certificates) 选项卡。

5. 在此选项卡的空白区域（而非证书上）中，右键单击鼠标。

6. 选择快捷菜单中的“导入”(Import) 命令。 
将显示用于导入证书的对话框。

7. 选择服务器信任的客户端证书。

8. 单击“打开”(Open)，导入证书。 
客户端证书现已包含在全局证书管理器中。 
请留意刚刚导入的客户端证书 ID。

9. 单击用作服务器的 CPU 的特性中的“常规”(General) 选项卡。

10.单击“OPC UA > 服务器 > 安全 > 安全通道”(OPC UA > Server > Security > Secure Channel)。
11.在“安全通道”(Secure Channel) 对话框中向下滚动至“受信客户端”(Trusted clients) 部分。

12.双击表中空行的“<新增>”(<add new>)。随即会在该行中显示浏览按钮。

13.单击该按钮。

14.选择已导入的客户端证书。

15.单击带有绿色复选标记的按钮。

16.编译项目。

17.将组态加载到 S7-1500 CPU。
结果： 
服务器现已信任此客户端。如果还将服务器证书视为受信证书，则服务器和客户端之间可建

立安全连接。
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自动接受客户端证书

如果选择选项“运行时自动接受所有客户端证书”(Automatically accept all client certificates 
during runtime)（位于“受信客户端”(Trusted clients) 列表下），则服务器会自动接受所有

客户端证书。 

注意

调试后的设置

为了避免安全风险，在调试后，需再次取消选中“运行过程中自动接受客户端证

书”(Automatically accept client certificates during runtime) 选项。

参见

使用 STEP 7 生成服务器证书 (页 1838)

安全通道 - 选择安全策略 (S7-1500, S7-1500T)
虽然 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器之间的数据交换在应用层通过 OPC UA 会话实现，但

由通信层及其“安全通道”提供数据的完整性和机密性保护。 
对于 OPC UA 而言，安全策略汇总了端点的所有安全设置。安全策略以适当的名称指定一组

用于安全通道的安全算法和密钥长度。只有当 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器支持相同的

安全策略时，才能建立连接。 
示例：“Basic256Sha256 - 签名和加密”表示：端点进行安全连接，支持一系列 256 位哈希

和 256 位加密算法。

安全策略源自安全规约，请参见 OPC UA 规范第 7 部分（规约）。 
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组态服务器的安全设置

下图显示了适合对消息进行签名和加密的服务器安全设置。

默认情况下，服务器证书创建时使用 SHA256 签名。可使用以下安全策略：

• 无

不安全端点

说明

禁用不需要的安全策略

如果在 S7-1500 OPC UA 服务器的安全通道设置中启用了所有安全策略（默认设置），即

采用端点“无”(None)（不安全），则服务器和客户端之间还可能存在非安全数据通信（既

未签名也未加密）。由于选择“不安全”(No security)，客户端的身份仍然未知。无论后

续为哪种安全设置，每个 OPC UA 客户端随后都可以连接到服务器。

组态 OPC UA 服务器时，请确保只选择与设备或工厂的安全概念兼容的安全策略。应禁

用所有其它安全策略。 
建议：如果可能，请使用“Basic256Sha256”设置。

• Basic128Rsa15 - 签名（已弃用）

端点进行安全连接，支持一系列使用哈希算法 RSA15 和 128 位加密的算法。

该端点通过签名确保数据的完整性。  
• Basic128Rsa15 - 签名和加密（已弃用）

端点进行安全连接，支持一系列使用哈希算法 RSA15 和 128 位加密的算法。

该端点通过签名和加密确保数据的完整性和机密性。

• Basic256Rsa15 - 签名（已弃用）

端点进行安全连接，支持一系列使用哈希算法 RSA15 和 256 位加密的算法。

该端点通过签名确保数据的完整性。 
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• Basic256Rsa15 - 签名和加密（已弃用）

端点进行安全连接，支持一系列使用哈希算法 RSA15 和 256 位加密的算法。

该端点通过签名和加密确保数据的完整性和机密性。

• Basic256Sha256 - 签名

端点进行安全连接，支持一系列 256 位哈希和 256 位加密算法。

该端点通过签名确保数据的完整性。

• Basic256Sha256 - 签名和加密

安全端点，支持一系列 256 位哈希和 256 位加密算法。

该端点将通过签名与加密机制确保数据的完整性和保密性。

• Aes128_Sha256_RsaOaep - 签名

端点进行安全连接，支持一系列 128 位加密和 256 位哈希算法。所有证书必须至少使用 
Sha256 签名。该端点通过签名确保数据的完整性。

对于一般的安全要求。需要 PKI 基础结构。

• Aes128_Sha256_RsaOaep - 签名和加密

端点进行安全连接，支持一系列 128 位加密和 256 位哈希算法。所有证书必须至少使用 
Sha256 签名。该端点通过签名和加密来保护数据的完整性和机密性。

• Aes256_Sha256_RsaPss - 签名 
端点进行安全连接，支持一系列 256 位加密和 256 位哈希算法。所有证书必须至少使用 
Sha256 签名。该端点通过签名来保护数据的完整性。

对于较高的安全性要求。需要 PKI 基础结构。 
• Aes256_Sha256_RsaPss - 签名和加密

端点进行安全连接，支持一系列 256 位加密和 256 位哈希算法。所有证书必须至少使用 
Sha256 签名。该端点通过签名和加密来保护数据的完整性和机密性。

对于较高的安全性要求。需要 PKI 基础结构。 
要启用安全设置，请单击相关行的复选框。

说明

如果设置为“Basic256Sha256 - 签名”(Basic256Sha256 -Sign) 和“Basic256Sha256 - 签名并加

密”(Basic256Sha256 -Sign & Encrypt)，则 OPC UA 服务器和 OPC UA 客户端必须使用

“SHA256”签名的证书。

对于“Basic256Sha256-签名”(Basic256Sha256 -Sign) 和“Basic256Sha256-签名并加

密”(Basic256Sha256 -Sign & Encrypt) 设置，STEP 7 中的证书颁发机构将使用“SHA256”自动

对证书进行签名。 
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“不安全”安全策略和通过用户名和密码进行身份验证

可执行以下组合设置：

“不安全”安全策略和通过用户名和密码进行身份验证

• S7-1500 的 OPC UA 服务器支持该组合设置。OPC UA 客户端可连接并加密认证数据，反

之亦然。

• S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端也支持该组合设置：但在运行时，仅当通过电缆发送加

密的认证数据时才能连接！

使用 STEP 7 生成服务器证书 (S7-1500, S7-1500T)
在下文中，将介绍使用 STEP 7 生成新证书的操作过程，以及各种证书的不同应用方式。

STEP 7 将基于启动以下对话框时的 CPU 属性区域，设置应用目标。在本示例中，为“OPC UA 
客户端和服务器”(OPC UA Client & Server)。
建议：要使用 OPC UA 服务器的所有安全功能，则需使用全局安全设置。

在 CPU 特性的“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > Certificate manager) 下
启用全局安全设置。 

用户自定义的服务器证书

如果您激活 S7-1500 的 OPC UA 服务器，则 STEP 7 会自动为该服务器生成证书（请参见“激

活 OPC UA 服务器 (页 1823)”）。在该过程中，STEP 7 使用证书参数的默认值。如果要更改

参数，请按照以下步骤进行操作：

1. 单击 CPU 属性中“常规 > OPC UA > 服务器 > 安全 > 安全通道 > 服务器证书”(General > OPC 
UA > Server > Security > Secure channel > Server certificate) 下的“浏览”(Browse) 按钮。随
即会显示一个对话框，用于显示局部可用的证书。

2. 单击“添加”(Add) 按钮。
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3. 将显示用于生成新证书的对话框（如下图所示）。已输入示例的值：

4. 必要时，可根据公司或客户的安全规范使用其它参数。

用于生成证书的字段的说明

• CA
选择证书是自签名，还是由 TIA Portal 的一个 CA 证书进行签名。有关这些证书，请参见

“带 OPC UA 的证书”部分。如果要生成由 TIA-Portal 的一个 CA 证书签名的证书，项目

必须受保护，而且您必须以具有全部所需功能权限的用户身份登录。更多相关信息，请

参见“TIA Portal 中用户管理的基本知识”。 
• 证书持有者

在默认设置中，通常包括项目名称和“\OPCUA-1”。在本示例中，项目名称为“PLC1”。在 
CPU 属性的“常规 > 项目信息 > 名称”("General > Project information > Name) 下设置项

目名称。保留默认设置，或者在“证书持有者”(Certificate holder) 下为 OPC-UA 服务器输

入其它更有意义的名称。
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• 签名

在此处选择对服务器证书进行签名时要使用的哈希和加密过程。下列条目可用：

– “sha1RSA”、
– “sha256RSA”。

• 生效日期

在此处输入服务器证书开始生效的日期和时间。

• 截止日期

在此处输入服务器证书有效终止的日期和时间。确保证书的有效期不仅为一年或几年。在

本示例中，证书的有效期为 30 年。不过，出于安全方面的考虑，应该以更短的时间间隔

更新证书。如果有效期较长，您便有机会决定何时为对系统执行保养等作业的合适时机。

• 用途

默认设置为“OPC UA 客户端和服务器”(OPC UA client & server)。保留 OPC UA 服务器的默

认设置。在 STEP 7 中，可从多个位置调用“创建新证书”(Create a new certificate) 对话

框。例如，如果在 CPU 的 Web 服务器中调用此对话框，则需在“使用”(Usage) 下输入

“Web 服务器”(Web server)。“用途”(Usage) 下拉列表中包含以下条目：

– “OPC UA 客户端”(OPC UA client)
– “OPC UA 客户端和服务器”(OPC UA client & server)
– “OPC UA 服务器”(OPC UA server)
– “TLS”
– “Web 服务器”(Web server)

• 主题备用名称 (SAN)
在上述示例中输入以下内容：“URI:urn:SIMATIC.S7-1500.OPC-
UAServer:PLC1,IP:192.168.178.151,IP:192.168.1.1”。必须正确输入此 URI，因为将根据

所传达的应用程序描述对其进行检查。 
以下条目也将有效：“IP：192.168.178.151，IP：192.168.1.1”。注意，在此处输入可用

于访问 CPU 的 OPC UA 服务器的 IP 地址。

请参见“访问 OPC UA 服务器 (页 1825)”。 
借此，OPC UA 客户端可验证是否要与 S7-1500 的 OPC UA 服务器真正建立连接，或验证

实际上是否攻击者在尝试将另一台 PC 的篡改值发送至 OPC UA 客户端。

用户认证 (S7-1500, S7-1500T)

用户认证方式

对于 S7-1500 的 OPC UA 服务器，可设置 OPC UA 客户端中用户访问服务器时需通过的认证。
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可通过以下几种方式：

• 访客认证

用户无需证明其身份（匿名访问）。OPC UA 服务器不会检查客户端用户的授权。

如需使用这种认证方式，则可在“OPC UA > 服务器 > 安全 > 用户认证”(OPC UA > Server 
> Security > User authentication) 中选择“启用访客认证”(Enable guest authentication) 
选项。

说明

为增加安全性，应只允许访问支持用户认证的 OPC UA 服务器。

• 用户名和密码认证

用户必须证明其身份（非匿名访问）。OPC UA 服务器将检查客户端用户是否具备访问服

务器的权限。并通过用户名和正确的密码进行身份验证。 
如需采用这种用户认证方式，则可在“OPC UA > 服务器 > 安全 > 用户认证”(OPC UA > Server 
> Security > User authentication) 中选择“启用用户名和密码认证”(Enable user name and 
password authentication) 选项。 
取消激活访客认证。

在“用户管理”(User management) 表中输入用户。 
此时，可单击条目“<新增用户>”(<Add new user>)。系统将会创建一个新的用户并自动命

名。用户可对该用户名进行编辑并输入密码。 多可添加 21 个用户。

• 通过项目的安全设置进行额外的用户管理

“通过项目的安全设置启用额外用户管理”(Enable additional user administration via the 
security settings of the project) 选项位于通用 OPC UA 设置（CPU 属性：“OPC UA > 常
规”(OPC UA > General)）下。如果选择此选项，打开项目的用户管理也会用于对 OPC UA 
服务器进行用户认证：随后，当前项目中的相同用户名和密码同样在 OPC UA 中生效。

要激活项目的用户管理，请按以下步骤操作：

– 在项目树中单击“安全设置 > 设置”(Security settings > Settings)。
– 单击“保护此项目”(Protect this project) 按钮。

– 输入用户名和密码。

– 在“安全设置 > 用户和角色”(Security settings > Users and roles) 下输入其它用户。

如果在项目中另外组态一个 OPC UA 服务器并且这些用户也必须访问这个服务器，则还

应选择“通过项目的安全设置激活额外用户管理”(Activate additional user administration 
via the security settings of the project) 选项。随后不需要重复输入或在本地输入用户名

和密码。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1841



参见

用户认证 (页 1931)
具有 OPC UA 功能权限的用户和角色 (页 1842)

具有 OPC UA 功能权限的用户和角色 (S7-1500, S7-1500T)
项目用户进行用集中项目设置时，使用以下用户身份验证选项：

• 服务器： 
组态 CPU 特性（“OPC UA > 服务器 > 安全 > 用户认证”(OPC UA > Server > Security > User 
authentication)）。选项：“通过项目的安全设置启用额外用户管理”(Enable additional 
user administration via the security settings of the project)

• 客户端：

组态客户端接口（“安全”(Security) 选项卡，“组态”(Configuration)）。选项：“用户

（TIA Portal - 安全设置）”(User (TIA Portal - security settings))

要求

在编辑安全设置之前，项目必须受保护并且登录用户需具有足够权限（如，管理员）。

项目树中“安全设置”下的设置

在项目树的“安全设置”(Security setting) 下访问受保护项目中的集中用户设置和角色。可在

这里集中定义用户及其用户名、密码和已分配角色。从而，角色也将得到分配，即，分配到

相应的功能权限。可以在其它位置直接使用这些设置。 

重用集中安全设置

在其它位置进行重用的示例：

• 针对 OPC UA 服务器用户管理的用户选择

借助此设置，可以通知服务器具有哪个用户名和哪个密码的哪个客户端（用户）可以访

问服务器。

• 针对 OPC UA 客户端认证的用户选择 
借助此设置，可以通知客户端用于服务器客户端认证的用户名和密码。
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客户端和服务器的设置必须对应：客户端登录所使用的用户名和密码必须已在服务器上设置，

并被分配所需权限。

服务器和客户端的功能权限

还必须为 S7-1500 CPU 上客户端功能的用户和服务器功能的用户启用相应的客户端或服务

器功能权限。仅集中保存用户名和密码远远不够。

以下为此类型权限使用的说明示例：

1. 例如，在“安全设置 > 用户和角色”(Security settings > Users and roles) 下的“角色”(Roles) 选
项卡中定义新角色（名称为“PLC-opcua-role-all-inclusive”）。
提示：选项卡可能被信息窗口（“尚未检查当前状态...”(The current status has not yet been 
checked...)）覆盖。在这种情况下，请先关闭信息窗口。

2. 在“功能权限类别”(Function rights categories) 部分中，导航到运行系统权限，然后导航到 
CPU 功能权限，在此标记相应的 CPU，以便将其功能权限分配到角色。
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3. 可在“功能权限”(Function rights) 部分中找到以下功能权限：

– OPC UA 服务器访问

该功能权限适用于 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器。只有启用此选项时，角色为“PLC-
opcua-role-all-inclusive”的用户才能与 CPU 的 OPC UA 服务器建立会话。用户（客户

端）使用其中一个先前集中定义（并下载到 CPU）的用户名和对应的密码对自身进行

身份验证。

– 管理证书

该功能权限适用于 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器。只有启用此选项时，角色为“PLC-
opcua-role-all-inclusive”的用户才可在运行时将证书、CRL 或受信任列表传送到 CPU
（推送功能）。自动化证书处理需要用到此功能权限，例如在 GDS（全球发现服务）上

下文中。 
– OPC UA 客户端的用户认证

此功能权限适用于 S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端（具有客户端指令）。只有启用此

选项时，角色为“PLC-opcua-role-all-inclusive”的用户才能使用用户名和密码进行身份

验证，以与服务器建立会话。

4. 仍需将“PLC-opcua-role-all-inclusive”角色分配给相关用户（项目树中“安全设置”(Security 
settings) 下的“用户”(Users) 选项卡）。

说明

具有 OPC UA 功能权限用户的“运行系统超时时间”

用户组态表中，“运行系统超时时间”(Runtime timeout) 列中的值（会话 长持续时间）

不对 CPU 的 OPC UA 运行系统权限进行评估。

因此，用户不会在特定时间过后就自动注销。就此目的，使用 OPC UA 特有的机制，例

如参数“ 大会话超时”(Max. session timeout)（位置在“OPC UA > 服务器 > 设置”(OPC 
UA > Server > Settings)）。 

参见

用户认证 (页 1840)
用户认证 (页 1931)
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服务器的诊断设置 (S7-1500, S7-1500T)

诊断

可以在 CPU 设置中指定 OPC UA 服务器的诊断范围。

要更改诊断范围，请导航至“OPC UA > 服务器 > 诊断”(OPC UA > Server > Diagnostics) 区域。 

默认设置

默认设置是一种诊断行为，这种行为支持 重要的诊断，而不会明显增加通信负载。 
当 OPC UA 服务器也使用订阅时（仅在调试阶段有必要使用）启用对订阅的诊断。 
原因：大量诊断活动会在 CPU 中产生较高的通信负载，并可能抑制其它重要消息。或者，诊

断量过大可能导致重要消息在大量消息中消失或被忽略。 

更多信息

有关上述设置的含义和作用的更多信息，请参见此处 (页 1748)。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1845



OPC UA 服务器接口组态 (S7-1500, S7-1500T)

什么是服务器接口？ (S7-1500, S7-1500T)

定义

服务器接口将 CPU 的 OPC UA 地址空间的节点合并到一个单元中，以便为 OPC UA 客户端提

供该 CPU 的特定视图。

每个服务器接口都会在 CPU 的 OPC UA 服务器中定义一个或多个命名空间。 
STEP 7 (TIA Portal) 根据以下服务器接口类型加以区分：

• 配套规范

例如，对于此类服务器接口，可以使用工作组创建的配套规范。

工作组通常由 OPC 基金会成员以及其它共同制定特定用途（例如与 RFID 设备或注塑机进

行数据交换）的 OPC UA 信息模型的工业组织组成。

该信息模型在 OPC UA 非的地址空间中以 OPC UA 节点的形式实现。OPC UA 客户端可访

问这些 OPC UA 节点。

例如，还可以使用服务器接口类型“配套规范”在 SiOME 中下载公司内部信息模型。

如果在项目中实施某一配套规范，则会将该配套规范的具体规范作为服务器接口应用到

项目中。

对于“配套规范”类型的服务器接口，可以导入配套规范使用的多个命名空间。 
有关配套规范的更多信息，请参见此处 (页 1853)。
有关 SiOME 的更多信息，请参见此处 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/109755133)。
– 当配套规范引用从属规范中的类型定义时，将引用命名空间用于此目的。导入引用命

名空间，如同实际的配套规范一样。 
请参见“为引用命名空间创建服务器接口 (页 1870)”。

– 自 TIA Portal V17 起，如果希望 OPC UA 客户端可以访问该 CPU 中 FB 或 UDT 内的实

例数据，可自动分配这些实例数据。用户只需将 FB 类型或 UDT 映射到已导入的引用

命名空间的适用 OPC UA 数据类型。为了实现此映射，请在对话框中启用选项“基于

本地数据映射生成 OPC UA 节点”(Generate OPC UA nodes based on the local data 
mapping)，以创建配套规范/引用命名空间类型的 OPC UA 服务器接口。 
请参见“基于 FB 类型和 UDT 的本地数据映射生成 OPC UA 节点 (页 1872)”

• 关于用户自定义服务器接口：

对于这种类型的服务器接口，会将 OPC UA 服务器的 OPC UA 节点合并到一个单元中。

为此，请使用项目规范、机器或设备要求作为基础。

有关用户自定义服务器接口的更多信息，请参见此处 (页 1858)。
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以注塑机作为配套规范的示例

本例中，服务器接口包含以下元素：

• OPC UA 节点，可通过 OPC UA 客户端读取该元素，以接收关于该注塑机的信息（可读 PLC 
变量中）

• OPC UA 节点，可通过 OPC UA 客户端写入该元素，以将数值传送到注塑机（可写 PLC 变
量中）

• OPC UA 节点，可通过 OPC UA 客户端调用该元素，以启动注塑机功能（通过服务器方

法）。

该服务器接口会启用可用于控制注塑机的 CPU 默认视图。 
对于注塑机，配套规范“OPC UA specifications for plastics and rubber machines”（之前为

“Euromap”）定义了可合并到服务器接口中的整个系列的 OPC UA 节点。

CPU 的其它 OPC UA 节点不包含在此服务器接口中。这样可以更好地提供概览。

用户自定义服务器接口示例

CPU 应控制工件的生产。当生产作业从上位控制系统到达时，会开始生产。 
生产作业通过服务器方法传送：控制系统通过调用 CPU 中的服务器方法将信息传送到工件上。

该服务器方法也会启动生产。 
控制系统（即连接的 OPC UA 客户端）应当只能看到这一种服务器方法。因此，应在 CPU 中
创建一个用户自定义服务器接口并将服务器方法分配给该服务器接口。仅可为 OPC UA 客户

端启用该服务器接口，因此 CPU 视图仅限于这一种功能。

参见

使用 OPC UA 配套规范 (页 1847)

使用 OPC UA 配套规范 (S7-1500, S7-1500T)

简介

OPC UA 普遍适用：例如，标准本身不指定 PLC 变量的命名方式。由个人用户（应用程序开

发人员）编写和命名可通过 OPC UA 调用的服务器方法。

针对设备和部门的信息建模和标准化

对于同类应用，应使用“OPC UA 工具包”来标准化设备或机器接口。 
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许多不同的机构和工作组已经推动标准化，并制定了一系列配套规范。 
这些规范定义了：

• 用于描述典型设备或机器的对象、方法和变量。

• 用于指定对象的命名空间。 
机器通常由功能或技术单元构成，然后对这些单元进行标准化。 
配套规范为机器和工厂操作员提供了标准化接口的优势。例如，符合 AutoID 规范的所有 RFID 
阅读器均可采用相同的方式集成。这意味着，无论制造商如何，符合 AutoID 规范的所有 RFID 
阅读器均可由 OPC UA 客户端以相同方式寻址。

来自注塑机械部门的配套规范的另一个示例是 EUROMAP 规范。 
EUROMAP 信息模型以及相应的 OPC 配套规范对注塑机与上游 MES（制造执行系统）之间

的数据交换进行标准化。这样，MES 便能以相同的方式连接所有下游注塑机。

说明

EUROMAP 和 OPC 基金会成立联合工作组“OPC UA 塑料和橡胶机械”。

既有 EUROMAP 推荐标准 EUROMAP 77 (data exchange between injection moulding 
machines and MES)、82.1 (temperature control devices) 和 83 (general definitions) 等同于

中立机构 OPC 基金会发布的标准 OPC 40077、40082-1 和 40083。未来的出版物将同时作为 
EUROMAP 建议和 OPC 配套规范发布。 
其中一个重大更改为，对命名空间进行了更改。例如，EUROMAP 77 的新命名空间为：

“http://opcfoundation.org/UA/PlasticsRubber/IMM2MES/”。

有关 EUROMAP 的实用信息

Euromap 77、Euromap 83 和 OPC UA for Devices (DI)
对于候选版本 2，一些 EUROMAP 定义已经从 EUROMAP 77 转移到 EUROMAP 83（ 新为 
OPC 40083）。EUROMAP 83 定义了在特定信息模型中使用的通用类型。因此，还需要导入 
EUROMAP 83 的 OPC UA 服务器接口。 
“OPC UA for Devices”是普遍适用的信息模型，用于组态硬件和软件组件。此信息模型还是其

它配套标准的基础，因此也要导入。 
以下部分提供了 OPC UA XML 文件： 
Euromap77 (http://www.euromap.org/euromap77)
Euromap83 (http://www.euromap.org/euromap83) 
OPC UA for Devices (https://opcfoundation.org/UA/schemas/DI/)
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使用 EUROMAP 配套规范：概述

要使用 EUROMAP 配套规范，请执行以下步骤：

1. 使用 SiOME 程序创建“IMM_MES_InterfaceType”类型的实例，生成 XML 文件。
有关如何继续操作的信息，请参见下文中的“步骤 1：在 SiOME 中创建实例”。

2. 在 STEP 7 (TIA Portal) 中，创建对应于“IMM_MES_InterfaceType”类型实例的 PLC 变量和服务
器方法（在步骤 1 中创建）。
有关如何继续操作的信息，请参见下文中的“步骤 2：在 STEP 7 中创建 PLC 变量”。
有关 OPC UA 节点以及相应 PLC 变量的示例，请参见“为配套规范创建服务器接口 (页 1853)”。

3. 在 STEP 7 (TIA Portal) 中，添加配套规范类型的新服务器接口，并导入在步骤 1 中创建的 XML 
文件。
“为配套规范创建服务器接口 (页 1853)”部分介绍了如何继续操作。

4. 将新服务器接口的 OPC UA 节点分配给在步骤 2 中创建的相应的 PLC 变量。
“为配套规范创建服务器接口 (页 1853)”部分介绍了如何继续操作。

步骤 1：在 SiOME 中创建实例

以下部分介绍了如何使用免费程序“SiOME”（“西门子 OPC UA 建模编辑器”）。

利用 SiOME，可创建描述服务器接口的 OPC UA XML 文件（信息模型）。

有关 SiOME 的下载链接和相关说明，敬请访问此处的链接 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109755133)。

STEP 7 中的操作步骤

要使用新的服务器接口，请将该服务器接口导入到 STEP 7 项目，请参见“为配套规范创建

服务器接口 (页 1853)”。
项目加载到 CPU 中后，新的服务器接口可供 OPC UA 客户端使用。

SiOME 1.7.3 中的操作步骤

说明

以下说明介绍了 SiOME 1.7.3 中的操作步骤。

SiOME 的后续版本更易于在用户程序中创建相应的数据块、结构、变量或方法。使用拖放操

作，可以将数据从 SiOME 传输到 TIA Portal（用户程序）。在这种情况下，变量等已经正确

映射，对于方法，相应的 FB 元素已经在用户程序中正确生成。 
使用上面列出的下载链接下载 新的 SiOME 版本，并按照下载中随附文档的说明进行操作。

要使用 Euromap 77，请创建包含“IMM_MES_InterfaceType”实例的 XML 文件。

对象类型必须实例化，以便在 OPC UA 服务器的地址空间中显示特定机器的信息模型。

对象类型“IMM_MES_InterfaceType”是 Euromap 77 的根对象类型。“IMM”代表“Injection 
Moulding Machine”。
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请按以下步骤操作：

1. 从 Euromap 网站下载文件“Opc_Ua.EUROMAP77.NodeSet2.xml”和
“Opc_Ua_EUROMAP83_NodeSet2.xml”（见上文）。

2. 从 OPC 基金会的网站上下载文件“Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml”。
“Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml”文件包含 Euromap 77  使用的类型定义。 

3. 启动 SiOME。
4. 首先导入命名空间“http://opcfoundation.org/UA/DI/”。 

为此，请单击“Information model”区域中的“"Import XML”按钮。

SiOME 会为打开的文件显示对话框。

5. 要导入文件，请选择文件“Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml”，然后单击“打开”(Open)。
结果：SiOME 会导入 XML 文件，并在“Namespaces”区域中显示命名空间“http://
opcfoundation.org/UA/DI/”。
标准命名空间“http://opfoundation.org/UA/”始终可在 SiOME 中使用，不需要导入。

6. 现在导入命名空间“http://www.euromap.org/euromap83/” 
为此，请再次单击“Information model”区域中的"Import XML" 按钮。 
选择文件“Opc_Ua.EUROMAP83.NodeSet2.xml”。
结果：SiOME 会导入 XML 文件，并在“Namespaces”区域中显示命名空间“http://
www.euromap.org/euromap83/”。

7. 现在导入命名空间“http://www.euromap.org/euromap77/” 
为此，请再次单击“Information model”区域中的"Import XML" 按钮。 
选择文件“Opc_Ua.EUROMAP77.NodeSet2.xml”。

8. 为项目创建自己的命名空间。
为此，请右键单击“Namespaces”区域中的“OPC UA Modelling Editor Project”或
“Namespaces”，并选择“Add Namespace”。
SiOME 打开“Add Namespace”对话框。

9. 输入新命名空间的名称。
本示例中使用的是命名空间“YourCompany.org”。
SiOME 现在还会显示新的命名空间：

10.通过配套规范 Euromap 77 的根对象类型 IMM_MES_InterfaceType 创建实例。
为此，在“Information model”区域中，右键单击“DeviceSet”目录并选择“Add Instance”。
SiOME 会显示“Add Instance”对话框。
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11.对于“Name”，请为实例输入一个有意义的名称。
在本例中，请输入“IMM_Manufacturer_01234”。
对于“TypeDefinition”，请选择“IMM_MES_InterfaceType”。 
该对象类型是 Euromap 77 的根对象类型：如果生成该对象类型的实例，则在 OPC UA 服务器
的地址空间中使用一次 Euromap 77。

12.单击“确定”(OK)。
SiOME 会在“Information model”区域的“DeviceSet”下显示新实例
“IMM_Manufacturer_01234”：

13.创建“InjectionUnitType”数据类型的实例。
为此，请右键单击“Information model”区域中的“InjectionUnits”目录，并选择“Add Instance”。
SiOME 会显示“Add Instance”对话框。
对于“Name”，请为实例输入一个有意义的名称。
在本例中输入“InjectionUnit_1”。
对于“TypeDefinition”，请选择“InjectionUnitType”。
单击“确定”(OK)。

14.在“Moulds”目录中创建“MouldType”对象类型的新实例“Mould_1”。
15.在“PowerUnits”目录中创建“PowerUnitType”对象类型的新实例“PowerUnit_1”。
16.保存该 XML 文件。

为此，请单击“Information model”区域中的“Quick save”按钮。
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17.导出该 XML 文件。
为此，请单击“Information model”区域中的“"Export XML”按钮。

SiOME 会显示“导出 XML”(Export XML) 对话框. 
18.将所有命名空间保持激活状态并单击“确定”(OK)。

SiOME 显示“另存为”(Save as) 对话框。

19.选择一个有意义的名称并保存导出的文件。
本例中，将 XML 文件命名为“IMM_Manufacturer_01234”。

结果： 
现已创建使用一次配套规范“Euromap 77”（包含一个实例）的 XML 文件。

步骤 2：在 STEP 7 中为 Euromap 77 实例创建 PLC 变量。

对于 Euromap 77，必须在用户程序中提供 PLC 变量和服务器方法，并分配

“IMM_MES_InterfaceType”类型的实例。

要为“IMM_MES_InterfaceType”类型的实例创建 PLC 变量，请按以下步骤操作：

1. 创建用户自定义数据类型 (UDT)
下图以用户自定义数据类型“InjectionUnit”的开头为例。
该数据类型的结构与“IMM_MES_InterfaceType”类型中的“InjectionUnit”相同。
请务必使用与 OPC UA 数据类型兼容的 SIMATIC 数据类型（参见下文的“数据类型映射”）。

2. 将新的全局数据块添加到 STEP 7 项目中。
在本例中，将数据块命名为“IMM_Manufacturer_01234”，以指代相应制造商和序列号的注塑
机。

3. 在该数据块中创建一个新元素。
在本例中，将该元素命名为“InjectionUnit_1”

4. 为该元素分配新的用户自定义数据类型“InjectionUnit”。

结果

在 STEP 7 项目中，已为“IMM_Manufacturer_01234”数据块中的 Euromap 77 创建一个变量。
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为配套规范创建服务器接口 (S7-1500, S7-1500T)
有关配套规范的基本信息，请参见“使用 OPC UA 配套规范 (页 1847)”。此部分还详细探讨

了提供注塑机模型的 Euromap 77 配套规范的优点。 
举例来说，利用这一配套标准，S7-1500 CPU 可控制注塑机，并为 OPC UA 客户端（比如上

位 MES 系统）提供接口来访问注塑机的功能和变量。

“配套标准”类型的 OPC UA 服务器接口会将客户端的访问限制为上位系统（MES 系统）等

必需的几个功能和变量。

以下说明介绍了如何在 STEP 7 (TIA Portal) 中创建仅包含 Euromap 77 配套规范的服务器接口。 
如果要使 OPC UA 客户端可访问注塑机管理所需变量或方法以外的其它变量或方法，只需创

建另一 OPC UA 服务器接口即可。通过这种方式，可清晰地排列作为 OPC UA 服务器的 CPU 
的功能。

为配套规范创建服务器接口

要通过 STEP 7 (TIA Portal) 为配套规范创建服务器接口，请执行以下操作： 
1. 选择要作为 OPC UA 服务器使用的 CPU。 
2. 在项目树中，单击“OPC UA 通信 > 服务器接口”(OPC UA communication > Server 

interfaces)。 
3. 双击“添加新服务器接口”(Add new server interface)。
4. 要选择此类型的服务器接口，请单击“配套规范”(Companion specification)。 

新服务器接口的一般名称会输入到对话框中，例如“Server_Interface_1”。
5. 更改新服务器接口的名称，使其在项目中具有说明性含义。

按照 Euromap 77 规定，名称应采用以下结构，例如：“IMM_<Manufacturer>_<Serial 
number>”。
示例使用的名称为“IMM_Manufacturer_01234”。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1853



6. 在“导入 XML 文件”(Import XML file) 字段中，选择描述信息模型的 XML 文件。
“使用 OPC UA 配套规范 (页 1847)”部分介绍了如何使用 SiOME 工具创建此类 XML 文件。
下图显示了信息模型的一部分：“IMM_MANUFACTURER_0123456”是由 Euromap 77  定义的
“IMM_MES_InterfaceType”类型的实例（应用）。“InjectionUnit_1”是 Euromap 77 的
“InjectionUnitType”类型的实例。
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7. 单击“确定”(OK)。
STEP 7 (TIA Portal) 将导入所选 XML 文件中描述的信息模型。
如果在已导入 XML 文件中使用 STEP 7 (TIA Portal) 中尚不存在、且不包含在已导入 XML 文件
中的类型定义，则会出错。
本例中导入的 XML 文件使用在以下命名空间 (Namespaces) 中定义的类型定义：

– http://opcfoundation.org/UA/DI/
– http://www.euromap.org/euromap83/
– http://www.euromap.org/euromap77/
提示：STEP 7 在 OPC UA 接口编辑器的下方区域（“属性”(Properties) 选项卡）中显示缺少
的命名空间。 
为此，在项目树中选择服务器接口（这里选择的是 IMM_Manufacturer_01234），并在巡视
窗口中选择“命名空间”(Namespaces) 区域。选择缺少的命名空间。
如果 STEP 7 项目中缺少一个或多个命名空间，可为每个命名空间创建“引用命名空间”类型
的新服务器接口。 
“为引用命名空间创建服务器接口 (页 1870)”部分介绍了相应的操作步骤。
如果所有引用命名空间均可用，STEP 7 显示的表格不含任何错误：

8. 将 OPC UA 元素从表格的右侧区域（OPC UA 元素）拖放到表格的左侧部分（OPC UA 服务器
接口），从而将相应的 OPC UA 元素（本地 PLC 变量）分配给 Euromap 77 的相应 OPC UA 节
点。
下图显示了将本地数据（PLC 变量）分配给 Euromap 77 的 OPC UA 节点的部分。
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注意

在 OPC UA 服务器接口的节点上检查 CPU 本地数据的映射

当服务器接口中存在无效的分配（映射）时，它们可造成错误的读取和写入操作。检查分

配并运行一致性检查。

关于服务器接口的信息

用于组态 OPC UA 服务器接口的编辑器采用表格结构，可提供以下信息：

• 名称

本例中，顶级节点（根节点）名为“IMM_Manufacturer_01234”。如果客户端在服务器的

地址空间中进行浏览，该节点是所有下级节点的容器。该节点的 BrowseName 和 
DisplayName 取决于为服务器接口分配的名称。 
举例来说，在这种情况下，该名称代表作为整体的注塑机。这是此处使用的 Euromap 77 
配套规范的实例名称。按照配套规范，实例名称应以“IMM”开头，后接注塑机制造商名

称；机器序列号添加到结尾处。这样便可唯一地标识机器。

其它所有下级节点的名称均由规范定义（上例中由 Euromap 77 定义）。不得更改这些

节点名称。这样可确保所有注塑机的统一视图符合规范的规定。

• 节点类型

OPC UA 节点的类型。类型由所用配套规范指定。 
以下情况下，STEP 7 会将表格中的一个节点类型标为彩色： 
– 导入的 XML 文件中不包含该节点类型的类型定义。 
– 定义类型的命名空间在 STEP 7 中不可用。

在这种情况下，为缺失的命名空间或所缺失命名空间中的每一个创建类型为“引用命名

空间”的服务器接口。

缺少的命名空间位于服务器接口属性的“命名空间”(Namespaces) 下。

• 本地数据

STEP 7 会显示分配给 OPC UA 节点的数据块：CPU 从该数据块中读取 OPC UA 节点的值。 
如果数据块以彩色突出显示（例如，在一致性检查之后），则指定的数据块在 CPU 中不

可用。

在这种情况下，需要创建 CPU 中缺失的（用户程序）数据块，并为其提供值。

• 数据类型

CPU 中 PLC 变量（例如数据块的元素）的 SIMATIC 数据类型，会通过该数据类型读取 OPC 
UA 节点的值（UAVariable 类型）或向该数据类型分配值。
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生成本地数据

如果服务器接口的节点尚未分配（“映射”）CPU 的本地数据，则可选择为所有节点或者选

定的节点生成本地数据。系统将自动映射新创建的本地数据。 
对于未映射的所有节点，可单击“生成本地数据”(Generate local data) 按钮；对于单个节点，

可选择相应节点并单击“生成本地数据”(Generate local data) 快捷菜单，自动生成本地数

据。 
“生成本地数据”(Generate local data) 按钮： 

生成的节点只能映射本地数据。即，无对象、无文件夹、无方法或方法无输入/输出参数。 
单击该按钮或选择快捷菜单后，必须在后续对话框中选择在新数据块中还是现有数据块中创

建本地数据。 

一致性检查

可选择检查服务器接口。 
STEP 7 (TIA Portal) 会检查是否已为服务器接口 PLC 变量（数据块）的 OPC UA 节点分配兼

容的 SIMATIC 数据类型。

在方法中，STEP 7 将检查变量的数量、名称和数据类型。

要检查服务器接口的一致性，请单击 OPC UA 服务器接口编辑器工具栏中的以下图标：

导出接口

可选择以 XML 文件格式导出 OPC UA 服务器接口。该 XML 文件包含服务器接口引用的所有

数据类型定义。 
要导出 OPC UA 服务器接口，请单击 OPC UA 服务器接口编辑器工具栏中的以下图标： 
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创建用户自定义服务器接口 (S7-1500, S7-1500T)

简介

说明基于以下示例： 
生产单元“Cell_1”周围的防护围栏。围栏配有门“Gate_1”。
S7-1500 CPU 控制整个生产单元，还控制通过 Gate_1 进入生产单元的权限。

机器人将药物装入生产单元的盒子中，然后将盒子堆放在托盘上。 
用于自动化物料运输的自驾车辆将托盘移动到中央仓库，从而通过 Gate_1。
CPU 发布一个服务器接口，无人驾驶运输系统可通过该接口安排 Gate_1 打开。

该服务器接口包含用于打开门的服务器方法“smOpenGate”和用于指示门状态（打开或关闭）

的变量“Gate_1_State”。

创建用户自定义服务器接口

要创建服务器接口，请按以下步骤操作： 
1. 选择已使用并组态为 OPC UA 服务器的 CPU。 
2. 单击“OPC UA 通信 > 服务器接口”(OPC UA communication > Server interfaces)。 
3. 双击“添加新服务器接口”(Add new server interface)。 

STEP 7 会显示以下对话框。 

4. 更改新服务器接口的名称，使其在项目中具有说明性含义。
本示例中，将 STEP 7 建议的名称“Server-interface_1”改为“Cell_1”。

5. 单击“服务器接口”(Server interface)，然后单击“确定”(OK)。
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6. 单击“OPC UA 元素”(OPC UA elements) 区域中“程序块”(Program blocks) 前面的三角形。
STEP 7 会显示以下表格供用户编辑：

该编辑器分为两个区域。 
– OPC UA 服务器接口

左侧是服务器接口“Cell_1”的根节点。

该接口目前仍为空。尚未向该服务器接口添加任何 OPC UA 元素。

– OPC UA 元素

右侧为 OPC UA 元素。

OPC UA 元素是已在 STEP 7 项目中创建的对象，具有特性“可从 HMI/OPC UA 访
问”(Accessible from HMI/OPC UA)。

7. 将 OPC UA 元素拖放到新 OPC UA 服务器接口的“<新增>”(<Add new>) 行中。

说明

以下规则普遍适用：如果将数据块或工艺对象存储在表格的左侧区域，则 STEP 7 (TIA 
Portal) 会在服务器接口中创建一个对象。数据块的元素作为单独的节点排列在该对象下

方。 
如果将结构存储在表格的左侧区域，STEP 7 会为结构整体创建一个节点，并会为结构的

各个元素创建节点。 
这一点同样适用于数组：同样，STEP 7 会为数组整体创建一个节点，并会为数组的各个

元素创建节点。 
将方法放在表格的左侧区域时，STEP 7 会创建一个节点；将显示已插入方法的参数以供

参考。

在本示例中，将“Gate_1_State”变量从右侧区域拖到左侧区域的“<新增>”(<Add new>) 位置。
然后，将服务器方法拖到左侧区域。 
服务器方法位于右侧区域的“smOpenGate_DB [DB3]”数据块中。
STEP 7 (TIA Portal) 将显示如下对话框：
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注意

在 OPC UA 服务器接口的节点上检查 CPU 本地数据的映射

当服务器接口中存在无效的分配（映射）时，它们可造成错误的读取和写入操作。检查

分配并运行一致性检查。

限制 OPC UA 服务器的视图

通过选择 OPC UA 元素可限制 OPC UA 服务器的视图以及 OPC UA 客户端的选项。

在该示例的服务器接口中，缺少“Robot_1”数据块，因为工业卡车不需要访问机器人的服务

器方法和变量。

在这种情况下， 好在 S7-1500 CPU 的 OPC UA 属性中禁用标准服务器接口（SIMATIC 命名

空间），以便无法通过其它任何方式访问已过滤的节点，见下图。 

还可在服务器接口的属性中禁用每个已组态 OPC UA 服务器接口的可见性，从而避免客户端

在接口运行期间使用该服务器接口。 
• 为此，请选择服务器接口并右键单击“属性”(Properties) 命令。 
举例来说，可通过此选项集中定义多个服务器接口，并且仅启用和下载所需服务器接口。 
定义了服务器接口后，可将其拖动到项目树的其它 CPU 中。 
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关于服务器接口的信息

“OPC UA 服务器接口”(OPC UA Server Interface) 对话框采用表格结构，可提供以下信息： 
请注意， 初并不会显示所有列。可右键单击表格的标题行确定显示的列。 
现在该行时，可在巡视窗口（“OPC UA 属性”区域）中显示该节点的 OPC UA 属性，如节点 
ID、节点类别、节点类型及描述。 
• BrowseName

用户自定义服务器接口的语言中立名称位于 顶端 (BrowseName)。可任意选择该名称。

已添加到服务器接口的各个 OPC UA 节点的名称 (BrowseNames) 位于接口名称下方。

不能在该对话框中更改 OPC UA 节点的名称。名称来自 STEP 7 项目。

可将 OPC UA 节点从表中删除。这意味着该节点不再属于服务器接口，并且不再对 OPC UA 
客户端可见。

• DisplayName
与 BrowseName 类似。但名称可进行翻译并以相应的语言显示（若可用）。 

• 节点 ID
OPC UA 节点的 NodeId，例如 http://Server-Node_1；i=1

• 节点类型

OPC UA 节点的可指定为 BOOL、BYTE、INT 等。

这些节点类型是由西门子定义的，而不是 OPC 基金会定义的。例如，OPC 基金会为 BOOL 
使用布尔型节点类型。BOOL 直接由布尔型派生而来。

不能在此对话框中更改指定的节点类型：如果要使用其它节点类型，必须在 STEP 7 项目

中更改相应 PLC 变量的类型。

• 访问等级

– 如果 OPC UA 节点为变量（UAVariable 类型），则节点只能是可读 (RD) 或可读写 
(RD/WR) 节点。 

– 如果 OPC UA 节点为方法（UAMethod 类型），则该节点始终可调用。
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• 说明

节点处的说明对应于 CPU 变量处的注释（例如对数据块元素的注释）。STEP 7 会在映射

期间向节点说明添加注释。 
• 数据类型

指定 STEP 7 项目中使用的 SIMATIC 数据类型，例如布尔型、字节型、整型等。

• 本地数据

CPU 中 SIMATIC 数据类型的数据块，会通过该数据块读取 OPC UA 节点的值（UAVariable 
类型）或向该数据块写入值。

生成本地数据

如果服务器接口的节点尚未分配（“映射”）CPU 的本地数据，则可选择为所有节点或者选

定的节点生成本地数据。系统将自动映射新创建的本地数据。 
对于未映射的所有节点，可单击“生成本地数据”(Generate local data) 按钮；对于单个节点，

可选择相应节点并单击“生成本地数据”(Generate local data) 快捷菜单，自动生成本地数

据。 
“生成本地数据”(Generate local data) 按钮： 

生成的节点只能映射本地数据。即，无对象、无文件夹、无方法或方法无输入/输出参数。 
单击该按钮或选择快捷菜单后，必须在后续对话框中选择在新数据块中还是现有数据块中创

建本地数据。 

一致性检查

可选择检查服务器接口。 
在一致性检查过程中，STEP 7 会检查服务器接口的 OPC UA 节点是否分别分配给合适的 OPC 
UA 元素（相同数据类型），或者使用的元素是否仍存在于 CPU 中。

在方法中，STEP 7 将检查变量的数量、名称和数据类型。 
要检查服务器接口的一致性，请单击 OPC UA 服务器接口编辑器工具栏中的以下图标：
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导出接口

可选择以 XML 文件格式导出 OPC UA 服务器接口。该 XML 文件包含服务器接口引用的所有

数据类型定义。 
要导出 OPC UA 服务器接口，请单击 OPC UA 服务器接口编辑器工具栏中的以下图标： 

参见

OPC UA 通信的模板副本 (页 1941)

配套规范的数据类型 (S7-1500, S7-1500T)

数据类型的映射

下表显示了各个 OPC UA 数据类型的兼容 SIMATIC 数据类型。 
根据下图所示，指定数据类型（SIMATIC 数据类型 - OPC UA 数据类型）。系统不支持其它

分配方式。STEP 7 不会检查是否遵循该规则，因此也不会预防分配错误。用户需确保所做

的选择和数据类型分配符合规则。

例如，所列出的数据类型，也可用作自定义服务器方法中输入和输出参数结构 / UDT 的元素

（UAMethod_InParameters 和 UAMethod_OutParameters）。

表格 1-105 数据类型的映射

SIMATIC 数据类型 OPC UA 数据类型性

BOOL Boolean
SINT SByte
INT Int16
DINT Int32
LINT Int64
USINT Byte
UINT UInt16
UDINT UInt32
ULINT UInt64
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SIMATIC 数据类型 OPC UA 数据类型性

REAL Float
LREAL Double
LDT DateTime
WSTRING String
DINT Enumeration (Encoding Int32) 和所有派生的数据类

型

所需的用户自定义数据类型（UDT，
user-defined data type）
用户创建的自定义数据类型必须以

“Union_”为前 ，如

“Union_MyDatatype”。请参见表格

下方的示例。

在 UDT 中，第一个元素 (Selector) 的
数据类型必须为“UDINT”。

UNION 和所有派生的数据类型

参见“OPC UA 服务器支持 
LocalizedText 和 ByteString 
(页 1864)”

LocalizedText
ByteString

所需的 UNION 用户自定义数据类型

下图显示了数据类型为“Union_MyDatatype”的变量“MyVariable”。
此 SIMATIC 数据类型对应于数据类型为 UNION 的 OPC UA 变量。

下图显示了声明示例：当 Selector = 1 时，Union 取 ByteArray；当 Selector = 2 时，Union 
取 WString。

OPC UA 服务器支持 LocalizedText 和 ByteString (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 版本 V17 和 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本中，可通过两个内置的 OPC 
UA 数据类型“LocalizedText”和“ByteString”对相应的 SIMATIC 数据结构进行映射。有关这些 
OPC UA 数据类型的定义，另请参见“OPC 10000-3 数据类型”的定义。 
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这些数据类型用于配套规范中，用户程序可通过 OPC UA 接口编辑器进行轻松处理编辑。 

LocalizedText
一种结构，包含有一个带有区域设置标识符（如，en-US）字符串。

该结构中包含三个按既定顺序排列的元素和以下 SIMATIC 结构： 
• 编码（数据类型 OPC_UA_LocalizedTextEncodingMask）：位 0 指示“区域设置”(Locale) 

字段是否包含内容；位 1 指示“文本”(Text) 字段是否包含内容。这两个字段中均应包含

内容。因此，建议将 SIMATIC 的“编码”值设置为 2#00000011。 
• 本地（WString 数据类型）：区域设置，如“en-US”。
• 文本（WString 数据类型）：文本框，如“Text”。

ByteString
一个八位字节序列。 
该结构的构成如下所示：

• ActualLength（数据类型“OPC_UA_ByteStringActualLength”）：ByteString 数组的长度

• ByteString（“Array of Byte”数据类型）：字节数组

要求

已创建了一个 OPC UA 服务器接口。 

应用

导入一个包含“LocalizedText”或“ByteString”类型定义的配套规范或参考命名空间。

除此之外，还可自行创建一个服务器接口并定义带有数据类型“LocalizedText”或“ByteString”
的地址模型。相关的操作过程，请参见下一章节。

操作步骤

在以下章节中，将介绍如何使用接口编辑器创建一个类型为“LocalizedText”或“ByteString”的
节点，并为该节点自动创建一个 SIMATIC 数据结构。
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要在服务器接口中定义类型为“LocalizedText”/“ByteString”的 OPC UA 节点，请执行以下操作

步骤：

1. 在“OPC UA 服务器接口”(OPC UA server interface) 区域中，创建类型为“LocalizedText”或
“ByteString”的节点。这些节点类型包含在可选节点类型列表中。  

2. 在快捷菜单中，选择“生成本地数据”(Generate local data) 命令。要生成本地数据，可选择
一个数据块。例如，名为“MyServerInterface_Data”的新数据块。 

结果：STEP 7 生成映射所需的结构，但仍需对“LocalizedText”所需的文本长度 (Text) 和所需的
区域设置 (Locale) 进行调整。 
此时，还需对“ByteString”的长度和数组进行调整。 
在一致性检查后生成的一条警告消息中，指示需执行的相应调整。 

规则

• 节点“LocalizedText”或“ByteString”也可按照上文所述创建 UDT 结构，用于各种 DB 元素。

• 节点类型“LocalizedText”或“ByteString”也可用于其它结构（嵌套）中。

• SIMATIC 结构“LocalizedText”或“ByteString”只能整体使用；不能单独使用其中一种数据类

型，如“OPC_UA_LocalizedTextEncodingMask”。
• 各种方法的输入和输出参数也可为数据类型/节点类型“LocalizedText”或“ByteString”。 
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将其它 OPC UA 基本数据类型用于配套规范 (S7-1500, S7-1500T)
除了“映射数据类型”部分列出的 OPC UA 数据类型以及 SIMATIC 端对应的数据类型之外，

还可使用以下 OPC UA 基本数据类型：

• OpcUa_NodeId 
• OpcUa_QualifiedName 
• OpcUa_Guid 
• OpcUa_XmlElement 
• OpcUa_ByteString
• OpcUa_LocalizedText 
在应用程序中使用上文中所示基本数据类型的变量时，应满足以下要求：基本数据类型需用

作复杂数据类型，且结构与相应的 OPC UA 基本数据类型完全相同。 
• OpcUa_NodeId 和 OpcUa_QualifiedName 可用作系统数据类型；因此，这些数据类型不

仅可用于单个变量，也可用作结构中的元素。

• 对于基本数据类型或内置数据类型 GUID 和 XmlElement，需根据 OPC UA 规范创建一个 
PLC 数据类型，之后将其用作某个结构中的元素，以便对这些元素的数据类型进行解析。

在下文中，介绍了每个基本数据类型所对应的 PLC 数据类型。  
• 对于 OpcUa_ByteString 和 OpcUa_LocalizedText，要求已在 TIA Portal V17 中创建，以便

在“配套规范”类型的服务器接口中使用这些数据类型： 
– 在服务器接口中创建相应的节点类型（例如，OpcUa_LocalizedText）
– 单击“生成本地数据”(Generate local data) 
然后，STEP 7 在 DB 中自动生成适当的数据结构。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1867



系统数据类型“OPC_UA_NodeId”
在下表中，列出了 OPC UA 基本数据类型“OpcUa_NodeId”各个参数的含义。OPC_UA_NodeId 
用于识标 OPC UA 服务器中的节点。

参数 S7 数据类型 含义

NamespaceIndex UINT OPC UA 服务器中，节点的命名空间索引。

例如，节点可以是一个变量。 
Identifier WSTRING[254] 节点（对象或变量）的名称取决于标识符类型：

• 数字标识符：节点使用一个数字进行标记，

如“12345678”。 
• 字符串标识符：节点使用一个名称进行标

记，如“MyTag”。不区分大小写。

IdentifierType UDINT 标识符的类型

• 0：数字标识符

• 1： 字符串标识符

• 2： GUID
• 3：Opaque

系统数据类型“OPC_UA_QualifiedName”
请参见下表中系统数据类型“OPC_UA_QualifiedName”的结构：

名称 S7 数据类型 含义

NamespaceInde
x

UINT 名称的命名空间索引。

Name WSTRING[64] 节点或变量的名称。

基本数据类型 GUID 和 XmlElement 的 UDT
UDT“Guid”
对于基本数据类型“Guid”，创建以下 PLC 数据类型。示例中使用的默认值也可设置为不同值。
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UDT“XmlElement”
XmlElement 是一种序列化的 XML 段（UTF 8 字符串）。

为基本数据类型“XmlElement”创建以下 PLC 数据类型：

参见

OPC UA 服务器支持 LocalizedText 和 ByteString (页 1864)

OPC UA XML 文件的规则 (S7-1500, S7-1500T)

将已导出 OPC UA XML 文件导入到 S7-1500 CPU
导入来自 S7-1500 的 OPC UA XML 导出的服务器接口时，请注意以下信息。

说明

对于命名空间“http://www.siemens.com/simatic-s7-opcua”，导入被阻止

不能将命名空间为“http://www.siemens.com/simatic-s7-opcua”的服务器接口导入到 
S7-1500 CPU，因为该命名空间为 S7-1500 CPU（标准 SIMATIC 服务器接口）预留，不可导

入。 
如果要导入命名空间为“http://www.siemens.com/simatic-s7-opcua”的服务器接口，请打开

要导入的服务器接口（OPC UA XML 文件）并在相关位置更改命名空间。然后可以导入更改

后的文件。

OPC UA XML 文件的完整性

OPC UA XML 文件用于说明服务器的地址空间。例如，在调整应用程序后，基于 OPC UA 
Companion 规范导入为服务器接口的这些文件，将加载到 S7-1500 CPU 中进行测试。

警告

系统不会对导入的 OPC UA XML 文件进行检查

由于 STEP 7 不会检查这些文件的完整性，因此需确保这些 OPC UA XML 文件防止未经授权

的篡改。 
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建议

对服务器的地址空间进行控制或调整时，为了将风险降至 低，可执行以下操作步骤： 
1. 保护项目（项目导航：“安全设置 > 设置”(Security settings > Settings)）。 
2. 对地址空间进行扩展或调整前，导出相应的服务器接口。 
3. 修改该 OPC UA XML 文件。

4. 再次将该文件导入为服务器接口。 

为引用命名空间创建服务器接口 (S7-1500, S7-1500T)

配套规范和引用的命名空间

配套规范中定义了一系列 OPC UA 对象类型（以及其它定义）。这些对象类型是分别在命名

空间中定义的，以确保对象类型名称（类型定义）的唯一性。

要在项目中使用配套规范，请创建该配套规范对象类型的实例。

为此，对象定义必须在 STEP 7 项目中可用。如果不可用，则必须导入对象定义。要导入命

名空间的所有定义，请在 STEP 7 中为每个命名空间创建“引用命名空间”类型的服务器接口。

说明

EUROMAP 和 OPC 基金会成立联合工作组“OPC UA 塑料和橡胶机械”。

现有的 EUROMAP 建议 EUROMAP 77（注塑机和 MES 间的数据交换）、82.1（温度控制设

备）和 83（基本定义）等同于中立机构 OPC 基金会发布的标准 OPC 40077、40082-1 和 
40083。不过，下面列出的示例仍使用之前的有效标识和引用。

示例 Euromap 77 ( 新为 OPC 40077)
已为配套规范 Euromap 77 （ 新为 OPC 40077）添加一个服务器接口。

该服务器接口使用 OPC UA DI 以及 Euromap 83  和 Euromap 77  在其相应命名空间中定义

的对象类型。

因此，除了“配套规范”类型的服务器接口 Euromap 77  之外，还应在 STEP 7 中为以下命

名空间分别创建“引用命名空间”类型的附加服务器接口。

• http://opcfoundation.org/UA/DI/ 
• http://www.euromap.org/euromap83/
• http://www.euromap.org/euromap77/
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以下说明介绍了具体操作步骤。

为引用命名空间创建服务器接口

要为引用命名空间创建服务器接口，请执行以下操作： 
1. 选择要作为 OPC UA 服务器使用的 CPU。 
2. 单击“OPC UA 通信 > 服务器接口”(OPC UA communication > Server interfaces)。 
3. 双击“添加新服务器接口”(Add new server interface)。

STEP 7 (TIA) 现在会显示“添加新服务器接口”(Add new server interface) 对话框。
新服务器接口的一般名称会输入到对话框中，例如“Server_Interface_1”。

4. 为新的服务器接口分配一个描述性名称。
在本例中，选择名称“OPC.Ua.Di”或明确引用命名空间“http://opcfoundation.org/UA/DI/”的类似
名称。
必须先导入该命名空间。其中包含基本定义（例如 UAObjectType“DeviceType”）。

5. 对于“导入 XML 文件”(Import XML file)，选择包含“http://opcfoundation.org/UA/DI/”命名空间
定义的 XML 文件。
本例中选择“Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml”文件。要下载该文件，敬请访问这里：
Opc.Ua.Di.NodeSet2.xml (https://opcfoundation.org/UA/schemas/DI/)
下图显示了对话框及条目：

6. 单击“确定”(OK)。
STEP 7 (TIA) 现在会生成新的服务器接口。 

服务器接口位于 STEP 7 (TIA Portal) 项目导航的“OPC UA 通信 > 服务器接口 > 命名空间引

用”(OPC UA Communication > Server interfaces > Namespace references) 下方。

如果配套规范使用其它命名空间，则为每个命名空间添加新的服务器接口。
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为 Euromap77 添加其它服务器接口

对于 Euromap 77，仍需要以下命名空间： 
• http://www.euromap.org/euromap83/
• http://www.euromap.org/euromap77/
先为命名空间“http://www.euromap.org/euromap83/”添加一个服务器接口。

该命名空间包含 Euromap 77 的基本定义，因此需要先在此处使用。该命名空间的所有定义

均包含在 XML 文件“Opc_Ua.EUROMAP83NodeSet2.xml”中，可从 Euromap 网站 
(www.euromap.org/en/euromap83)下载此文件。

然后为命名空间“http://www.euromap.org/euromap77”添加一个服务器接口。该命名空间的

所有定义均包含在 XML 文件“Opc_Ua.EUROMAP77.NodeSet2.xml”中，同样可从 Euromap 
网站 (www.euromap.org/en/euromap77)下载此文件。

基于 FB 类型和 UDT 的本地数据映射生成 OPC UA 节点 (S7-1500, S7-1500T)
自 TIA Portal V17 起，如果希望 OPC UA 客户端可以访问该 CPU 中 FB 或 UDT 内的实例数据，

可自动分配这些实例数据。

用户只需将 FB 类型或 UDT 映射到已导入的引用命名空间的适当 OPC UA 数据类型即可。基

于 STEP 7 (TIA Portal) 中创建的这些映射，编译时在服务器接口中为每个 FB 实例或为每个 UDT 
用途生成所需的节点。 
如果用户扩展程序并添加更多 FB 实例或 UDT 用途，或者如果添加既有实例或予以删除，都

无需为服务器接口的调整工作担忧：STEP 7 将在编译程序时自动调整服务器接口。 

示例

• 用户在 CPU 的用户程序中创建函数块 (FB)，并在 FB 接口的“静态”区域中定义构成此 
FB“存储器”的参数。此参数的实例（值）将可由 OPC UA 客户端访问。 

• 用户创建 OPC UA 数据类型（例如，通过 SiOME 创建）并采用与 FB 接口静态区域中参数

的数据类型相对应的元素。元素的顺序无关紧要。之后，将引用节点集文件（引用命名

空间）导入为一个引用命名空间。

下图显示的是元素的分配情况，其中比较了引用命名空间视图（服务器接口）和 OPC UA 元
素视图（程序）。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1872 编程和操作手册, 11/2022

http://www.euromap.org/en/euromap83
http://www.euromap.org/en/euromap77


数据类型的映射（FB 接口 - OPC UA 接口）：原理

下图显示了 CPU 用户程序的元素分配与 OPC UA 服务器接口的元素分配。各元素名称与顺序

无需互相匹配。 

在服务器接口中自动生成 OPC UA 服务器实例：原理

下图显示了项目的编译。用户程序的示例也将在服务器接口中生成。 
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通过在 FB 类型信息/UDT 类型信息和 OPC UA 类型信息之间建立映射，STEP 7 能够在服务器

接口中以节点形式创建程序中存在的所有实例。用户可以选择创建一个新的服务器接口并连

同生成这些节点，也可选择在既有的服务器接口中生成这些节点。

规则

• 只有 FB 接口“静态”区域中的 FB 元素可映射到 OPC UA 类型描述。 
• 在映射数据类型时，对象通常需选择同一个 FB 接口中或同一 UDT 中的 OPC UA 元素。不

允许从不同的 FB 或 UDT 映射对象。

要求 
• 所用的 FB 类型（在 FB 的“静态”区域中定义）必须组态为“OPC UA 可访问”(Accessible 

for OPC UA)。
• 所用的 UDT 必须组态为“OPC UA 可访问”(Accessible for OPC UA)。
• 节点集文件（XML 文件）中包含有 OPC UA 数据类型定义，而且该数据类型定义与用户

程序中所定义的 FB 类型或 UDT 相匹配。

• 用户程序及 FB 实例和 UDT 用途可用。

操作步骤

要将数据类型从引用命名空间映射到 FB 类型或 UDT 数据类型，按以下步骤操作： 
1. 选择要作为 OPC UA 服务器使用的 CPU。 
2. 将预先准备且包含类型定义的节点集文件（XML 文件）导入为引用命名空间
（请参见“为引用命名空间创建服务器接口 (页 1870)”）。

– 在“添加新服务器接口”(Add new server interface) 对话框中，启用选项“基于本地数

据映射生成 OPC UA 节点”(Generate OPC UA nodes based on the local data mapping)。
只有在启用此选项后，才能通过将 FB 类型或 UDT 拖动到 OPC UA 类型描述来映射它

们。 
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3. 双击刚生成的“引用命名空间”类型的服务器接口的图标。
用于在 OPC UA 服务器接口和 OPC UA 元素之间进行映射的编辑器将打开。在编辑器的属性区
域的“本地数据映射”(Mapping of local data) 中，已启用选项“基于本地数据映射生成 OPC UA
节点”(Generate OPC UA nodes based on the local data mapping)。否则，请立即启用该选项。
编辑“接口名称”(Interface name) 字段；为进行此操作，单击字段右侧的三个点。 
选择一个既有的服务器接口或创建一个新的服务器接口（“添加”(Add) 按钮）。
在添加时，新的服务器接口将创建。如果选择既有服务器接口，则可编辑特性（“编辑”(Edit) 
按钮）。 

4. 将既有 FB 类型或 UDT 分配到服务器接口的节点（引用命名空间），方法为：将 OPC UA 元素
（编辑器右侧）拖到服务器接口的相应节点上（引用命名空间，“本地数据”(Local data) 
列）。 

5. 编译项目。
在编译后，新生成的实例节点将出现在服务器接口中。STEP 7 为每个背景数据块都创建一个
对象。生成的元素将位于每个此等对象之下。 
同样地，STEP 7 也会为在实例化 UDT 时所创建的每个全局数据块创建一个对象。 

创建用户程序及 FB 类型或 UDT
关于如何创建 FB 和 UDT 在此将不再赘述；就此目的，请参见有关创建用户程序的说明，举

例而言，可声明块接口和声明 PLC 数据类型 (UDT)。 

一致性检查

一致性检查（编辑器的“一致性检查”(Consistency check) 按钮）还将检查数据类型的映射

并更新编辑器相应列中数据类型的显示。 

使用服务器接口时组态限制的注意事项 (S7-1500, S7-1500T)
使用 OPC UA 服务器接口时，必须遵循依据 S7-1500 CPU 性能等级的以下对象的限制：

• 服务器接口数

• OPC UA 节点数 
• 加载对象数据量 
• 如果方法已执行：服务器方法或服务器方法实例的数量
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OPC UA 服务器接口和方法的组态限制

下表列出了 S7-1500 CPU 的组态限制；编译和加载组态时也必须考虑到这些限制（有关 CPU 
的 新技术数据，敬请访问 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/
td)）。

违反组态限制会导致出现错误消息。   

表格 1-106 OPC UA 服务器接口的组态限制

技术规范值 CPU 1510SP (F) 
CPU 1511 (C/F/T/TF)
CPU 1512C
CPU 1512SP (F)
CPU 1513 (F)

CPU 1505 (S/SP/SP F/
SP T/SP TF)
CPU 1515 (F/T/TF)
CPU 1515 SP PC (F/T/T
F)
CPU 1516 (F/T/TF)

CPU 1507S (F)
CPU 1517 (F/T/TF)
CPU 1518 (F)

使用已导入的配套规范（信息模型）

大 OPC UA 服务器接口

数：

• “配套规范”类型

• “引用命名空间”类型

• “服务器接口”类型

 
10
20
10

 
10
20
10

 
10
20
10

• 用户自定义服务器接口中

的 大 OPC UA 节点数
1000 5000 30000

• 可加载 OPC UA 服务器接

口的 大大小  
1024 KB 5120 KB 8192 KB

方法提供

可使用的服务器方法或服务

器方法实例的 大数量（指

令 
OPC_UA_ServerMethodPre
、

OPC_UA_ServerMethodPos
t）

20 50 100
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在 OPC UA 服务器上提供方法 (S7-1500, S7-1500T)

关于服务器方法的有用信息 (S7-1500, S7-1500T)

提供用于服务器方法的用户程序

在 S7-1500 CPU（自固件版本 V2.5 起）的 OPC UA 服务器中，可以选择通过用户程序提供

方法。例如，OPC UA 客户端可使用这些方法，通过 S7-1500 CPU 的方法调用启动生产作业。

OPC UA 方法是“远程过程调用”的实现，为不同通信节点之间的交互提供了有效机制。该

机制提供作业确认和反馈值，因此用户无需再编程握手机制。

例如，使用 OPC UA 方法，可以持续传输数据，而无需触发位/握手或触发控制器上的特定操

作。

OPC UA 方法的工作原理

通常，OPC UA 方法的工作原理与运行系统中由外部 OPC UA 客户端调用的受专有技术保护

函数块的原理类似。

OPC UA 客户端仅“监视”已定义的输入和输出。函数块、方法或算法的内容对外部 OPC UA 
客户端保持隐藏。OPC UA 客户端接收成功执行的反馈以及函数块（方法）返回的值，或者，

如果执行不成功，则会收到错误消息。 
作为程序员，对 OPC UA 方法运行的程序环境负有责任并具有完全控制权。 

编程方法和运行行为的规则

• 确保 OPC UA 方法返回的值与 OPC UA 客户端提供的输入值一致。 
• 遵守分配参数名称和结构的规则以及允许的数据类型（请参见 OPC UA 服务器指令的说

明）。 
• 运行期间的行为：对于每个实例，OPC UA 服务器均接受一次调用。在调用已由用户程序

处理或已超时之前，方法实例不可用于其它 OPC UA 客户端。

实现用户程序（作为服务器方法）的基本步骤如下。
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服务器方法的实现

用于实现服务器方法的程序（函数块）的结构如下：

1. 使用 OPC_UA_ServerMethodPre 查询服务器方法调用
先在用户程序中（即服务器方法中）调用“OPC_UA_ServerMethodPre”指令。
该指令将执行以下任务：

– 通过该指令询问 CPU 的 OPC UA 服务器是否已通过 OPC UA 客户端调用服务器方法。

– 如果已调用方法，并且服务器方法具有输入参数，服务器方法现在会接收到输入参数。

服务器方法的输入参数来自调用 OPC UA 客户端。

2. 编辑服务器方法
在这部分服务器方法中，用户提供实际用户程序。
选项与其它任何用户程序中的选项相同（例如访问其它函数块或全局数据块）。
如果服务器方法使用输入参数，则可使用这些参数。
仅当 OPC UA 客户端已调用服务器方法时，才可执行服务器方法的这一部分。
成功执行方法后，如果方法具有输出参数，需要设置服务器方法的输出参数。 

3. 使用 OPC_UA_ServerMethodPost 响应服务器方法
要完成服务器方法，应调用“OPC_UA_ServerMethodPost”指令。
使用参数通知“OPC_UA_ServerMethodPost”指令是否已处理用户程序。
如果用户程序已成功执行，则会通过相关参数通知 OPC UA 服务器。OPC UA 服务器随后会将
服务器方法的输出参数发送到 OPC UA 客户端。

无论用户程序是由“OPC_UA_ServerMethodPre”和“OPC_UA_ServerMethodPost”指令处理还

是在下一个周期继续执行，始终以成对的形式调用这两个指令。

有关实现服务器方法的示例，请参见 STEP 7 在线帮助。

集成服务器方法 
下图显示了 OPC UA 客户端 (A) 如何调用服务器方法“Cool”：
CPU 在循环用户程序 ⑥ 中执行服务器方法“Cool”的实例“Cool1”。 
CPU 首先使用指令“OPC_UA_ServerMethodPre”查询 ④ OPC UA 客户端是否调用了服务器方法

“Cool”①。

• 如果尚未调用服务器方法，则程序执行将通过 ④ 和 ⑥ 直接返回至循环用户程序。在

“Cool1”之后，CPU 恢复循环用户程序。

• 如果已调用服务器方法，则该信息将通过 ④ 返回至服务器方法“Cool”。实际功能现在会

在 Cool 服务器方法中执行，请参见图中的“<方法功能>”(<Method Functionality>)。
然后服务器方法使用指令“OPC_UA_ServerMethodPost”⑤ 通知固件 (B) 该指令已执行 ③。

固件通过 ② 将该信息返回至调用 OPC UA 客户端 (A)。 
在“Cool1”之后，CPU 恢复循环用户程序。
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A 服务器方法的调用以及“完成”(Done) 信息（方法已完成）的管理

① 服务器方法的异步调用

② 调用方法的异步“完成”(Done) 信息（方法已完成） 
B 等待 OPC UA 客户端调用，管理队列中的调用，将“完成”(Done) 信息从循环用户程序转发到 OPC UA 

客户端 
③ 在 OPC UA 服务器与用户程序的方法实例之间的数据传输

C 检查方法是否已调用。 
如果已调用，将输入数据从 OPC UA 服务器转发到用户程序的方法实例，并为方法实例反馈方法已调用

（“已调用”）

④ 同步调用指令 OPC_UA_ServerMethodPre（作为多重实例），说明来自 OPC UA 服务器的输入数据的

存储区域。

返回值指示 OPC UA 客户端是否调用了方法。  
⑤ 检查方法是已完成还是仍处于活动状态（“忙”）。 
D 检查方法是否已完成。 

如果已完成，则会将方法实例的输出数据转发到 OPC UA 服务器，并通知方法实例方法已完成。通知 
OPC UA 服务器。

⑥ 使用所需实例和过程参数调用方法 FB（在本例中为：FB Cool）

关于服务器指令的信息

“指令 > 通信 > OPC UA 服务器”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA server) 的
帮助中详细介绍了“OPC_UA_ServerMethodPre”和“OPC_UA_ServerMethodPost”。  
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参见

使用服务器方法的边界条件 (页 1880)

使用服务器方法的边界条件 (S7-1500, S7-1500T)

支持的数据类型

提供服务器方法时，请遵循以下规则：

• 根据下图所示，指定数据类型（SIMATIC 数据类型 - OPC UA 数据类型）。系统不支持其

它分配方式。

STEP 7 不会检查是否遵循该规则，因此也不会预防分配错误。用户需确保所做的选择和数

据类型分配符合规则。 
例如，所列出的数据类型，也可用作自定义服务器方法（UAMethod_InParameters  和 
UAMethod_OutParameters）中输入和输出参数结构/数组/UDT 的元素。 

SIMATIC 数据类型 OPC UA 数据类型性

BOOL Boolean
SINT SByte
INT Int16
DINT Int32
LINT Int64
USINT Byte
UINT UInt16
UDINT UInt32
ULINT UInt64
REAL Float
LREAL Double
LDT DateTime
WSTRING String
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SIMATIC 数据类型 OPC UA 数据类型性

DINT Enumeration (Encoding Int32)  和所有派生的数据类

型

所需的用户自定义数据类型（UDT，
user-defined data type）
用户创建的自定义数据类型必须以

“Union_”为前 ，如

“Union_MyDatatype”。
在 UDT 中，第一个元素 (Selector) 的
数据类型必须为“UDINT”。

UNION  和所有派生的数据类型

支持的服务器方法数和参数数量

在用户程序中执行服务器方法时，可使用的方法数量取决于 CPU 类型，具体见下表（有关 
CPU 的 新技术数据，敬请访问 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/td)）。

技术规范值 CPU 1510SP (F) 
CPU 1511 (C/F/T/TF)
CPU 1512C
CPU 1512SP (F)
CPU 1513 (F)

CPU 1505 (S/SP/SP F/
SP T/SP TF)
CPU 1515 (F/T/TF)
CPU 1515 SP PC (F/T/T
F)
CPU 1516 (F/T/TF)

CPU 1507S (F)
CPU 1517 (F/T/TF)
CPU 1518 (F)

可使用的服务器方法 大数

量或服务器方法实例的 大

数量

（OPC_UA_ServerMethodPr
e，
OPC_UA_ServerMethodPos
t 指令）

20 50 100

各方法中参数的 大数量

（可组态的超过指定数量的参

数并加载到 CPU 中，但 OPC 
UA 客户端无法调用该方

法）。

20 20 20
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超出时的错误消息

如果超出服务器方法的 大数量，则指令 OPC_UA_ServerMethodPre 或 
OPC_UA_ServerMethodPost 将报告错误代码 0xB080_B000 (TooManyMethods)。

使用带有嵌套数组的结构化数据类型

如果结构化数据类型 (Struct/UDT) 中包含一个数组，则 OPC UA 服务器无法提供该数组的长

度信息。

如果将该结构用作服务器方法的输入或输出参数，则需确保调用该方式时使用的嵌套数组长

度正确。

如果长度错误，则该方法调用失败且错误代码为“BadInvalidArgument”。  

提供 OPC UA 服务器报警 (S7-1500, S7-1500T)

有关报警的实用信息 (S7-1500, S7-1500T)
通过报警可以快速检测自动化系统中的过程控制错误，并准确定位和清除这些错误。这样，

可大幅缩短工厂停机时间。OPC UA 信息模型“Alarms & Conditions”提供不限平台的标准化消

息处理方式。 
在固件版本 V2.9 及以上版本中，S7-1500 CPU 的 OPC UA 支持 OPC UA 信息模型“报警和

条件”。通过这种方式，OPC UA 服务器可支持访问控制报警。   
在以下章节中，将介绍 SIMATIC 中可用的哪些报警类型是 OPC UA 服务器的 OPC UA 接口所

支持的。 
下文中还介绍了 S7-1500 CPU 中 OPC UA 服务器的报警和条件组态；OPC UA 与报警和条件

模型的架构；以及与 CPU 报警系统的 SIMATIC 控制器报警相比，使用 OPC UA 服务器地址空

间的报警时，需考虑的特殊事项。 

将报警转换到 OPC UA Alarms & Conditions 的基础

Alarms and Conditions 信息模型在“OPC 10000-9: OPC Unified Architecture Part 9: Alarms 
& Conditions”规范中指定。

SIMATIC 中的控制器报警

S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器支持以下适用于 S7-1500 CPU 的控制器报警。这些报警可按

照常规方式进行组态和编程；但对于 SIMATIC 报警中的占位符，OPC UA 客户端在使用这些

警报时需遵循相应的规则。 
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OPC UA Alarms and Conditions 所带来的额外优势是，这些报警类型不仅可通过 HMI 设备、

Web 浏览器、CPU 显示屏或 TIA Portal 显示，而且也可在支持 OPC UA 报警和条件的所有 OPC 
UA 客户端中显示。  
• ProDiag 的 PLC 监控报警

只需执行几个组态步骤，即可在程序中快速集成监控功能，且无需更改程序代码。由于

仅监控单个的操作数且无需额外编程，因此监控的组态与 TIA Portal 的编程语言无关。

• 系统诊断报警

与配置相关的模块事件以 CPU 硬件配置的方式提供，并可通过连接的显示设备加以评估。

这些事件只能在报警编辑器中查看，不能编辑。

• 程序报警（Program_Alarm 指令）

为报告程序同步事件，程序报警一次分配到一个块中。这些报警在程序编辑器中创建，在

报警编辑器 (TIA Portal) 中编辑。

• GRAPH 报警

对于 GRAPH 函数块，用户还可启用报警；例如用于互锁、监控和 GRAPH 警告（步时间

监视）。 

有关报警类型的重要信息

在报警行为的差异上，下列特性有重要意义： 
• 报警是否有状态（例如，报警当前是处于进入还是离开状态，是否有相应的时间戳）？

• 报警是否需要确认？

如果这些特性均不适用，也就是说报警没有任何状态且无需确认，那么报警的作用仅是就已

经发生的事件提供相关信息（“发后即忘”）。具体是将报警缓存起来以备后用，还是仅用

于显示目的，这取决于接收报警的设备。 

报警类别决定确认行为

本部分将介绍程序报警的设置选项。用户还可为系统诊断报警和 PLC 监控报警（例如，

ProDiag 监控设置）设置报警行为 - 有关详细信息，请参见链接中的附加信息。 
有关程序报警的设置选项，可在报警编辑器中找到（在项目树中双击“PLC 监控和报警”(PLC 
supervisions and alarms)，并选择“报警”(Alarms) 选项卡）。

对于 S7-1500 CPU，用户可在此通过报警类别设置是否需要确认报警。除了确认行为之外，

在创建新报警类别时，还可定义此报警类别下报警的默认优先级。 
报警是否有状态可在报警类型或其它位置通过“仅供参考”(Information only) 选项设置；选

择此选项后，将按照“发后即忘”的方式处理报警。 
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这里就报警编辑器中的设置提供了一个示例，其中包括不同的报警类别（项目树中的“PLC 监
控和报警”(PLC supervisions and alarms)）：

• 第一行“Program_Alarm”：不需要确认，仅供参考（“发后即忘”）。

• 第二行“Program_Alarm_1”：需要确认并有状态，也就是说，其中包含信息，可指示报警

是处于进入还是离开状态。 
• 第三行“Program_Alarm_2”：不需要确认但有状态，也就是说，其中包含信息，可指示报

警是处于进入还是离开状态。 

报警在 TIA Portal 中的显示方式

在运行时，用户可选择在 TIA Portal 中显示报警：报警画面的位置就在报警编辑器之下（“诊

断”(Diagnostics) 选项卡 >“报警画面”(Alarm display) 选项卡）。 
以下内容适用于状态和确认行为：

• 在单击“当前报警”(Current alarms) 按钮时，将显示 近进入、离开或确认的报警。这里

仅显示带有状态且需要确认的报警。用户也可在此视图中对需要确认的报警（蓝色字体）

进行确认，确认时可使用快捷菜单，也可使用“确认”(Acknowledge) 按钮。    
• 如要了解时间顺序（例如，报警进入，得到确认，然后离开），则需要单击“报警归

档”(Alarm archive) 按钮。属于此报警的三个事件将逐个列出，但仅限于此视图。有关当

前状态的信息，只能通过“当前报警”(Current alarm) 视图查看。 
• 信息报告（具有“仅供参考”(Information only) 特性的报警）仅会显示在“报警归

档”(Alarm archive) 视图中。由于这些报警仅会触发一次并且不会加以缓存，因此它们不

会出现在“当前报警”(Current alarms) 视图中。 
• PLC 监控也会显示在报警画面中。

• 系统报警通常都属于“无需确认”(No Acknowledgement) 报警类别，且会选中“仅供参

考”(Information only) 选项。这些报警会记录在 CPU 的诊断缓冲区中，允许就一个有限

时间段进行系统报警序列的分析。相比之下，诊断缓冲区中另外也记录的操作状态变化

则具有状态，也就是说，会反映 CPU 是否或者何时进入 STOP 状态，以及是否或者何时

再退出此状态（例如，进入 RUN 状态）。此信息通过状态“进入/离开”(incoming/
outgoing) 显示。 
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由 OPC UA 服务器提供控制器报警

当 OPC UA 客户端需要接收 S7-1500 CPU 的报警时，此客户端需要订阅 OPC UA 事件 
(MonitoredEventItems)。 
就此目的，S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器地址空间包含相应的节点，这些节点会通知事件

的发生（“事件通知者”(Event-Notifiers)），并会创建订阅，以便 OPC UA 客户端能够接收

报警。

为了完整起见，这里也提及服务器地址空间中所含的同样用于此目的的其它类型定义，即，

“类型”(Types) 下的节点。借助“BaseEventType”和“ConditionType”下的类型定义，可确保 
SIMATIC 报警所用的字段也将在 OPC UA 服务器中提供。 
在激活 OPC UA 报警和条件（硬件配置中的 CPU 特性）之后，S7-1500 CPU 的 OPC UA 地址

空间也会进而反映出不同报警类型（控制器报警），如上文所述：

• ProcessDiagnostics
对应于 ProDiag 的 PLC 监控报警

• SystemDiagnostics
对应于系统诊断报警

• UserProgram
对应于程序报警

• Graph
对应于 GRAPH 报警

通过为订阅选择节点，用户就决定了 OPC UA 客户端将接收的报警类型。例如，“服务

器”(Server) 节点支持接收所有报警，而“UserProgram”节点仅可接收程序报警。 
有关 OPC UA 模型“报警和条件”的详情将在下一选择中提供，而具体上与“过

载”(Overloads) 节点相关的信息，请参见：处理 OPC UA 报警和条件的存储器限制 
(页 1901)。 
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有关报警类型的更多信息

这里将不会更多地介绍控制器报警的概念和组态选项。有关相应的说明，请通过以下链接获

取。

OPC UA 事件 (S7-1500, S7-1500T)
这里将就 OPC UA 中报警处理的基本概念进行展开说明，其中也将介绍“事件”的概念。这

里将沿用 OPC UA 规范的各个部分中所使用的术语。 

事件的特性

在 OPC UA 服务器的地址模型中，自 CPU 固件版本 V2.9 起，用户不仅可选择通过节点访问 
PLC 变量（读、写）以及选择使用不同的方法，同时还可通过节点接收事件和报警。按 OPC 
UA 术语，这些都称为“事件”。 
事件包含事件文本（消息）、时间戳（时间）和事件源（源节点）。 
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服务器事件所提供的具体信息取决于事件的类型。OPC UA 在其规范的第 5 部分定义了 
BaseEventType (Information Model)。 
其它提供不同报警行为的事件类型均由 BaseEventType 派生而来。不同事件类型的类型信息

在 OPC UA 服务器的地址空间中可见（“类型”(Types) 文件夹）。其适用场合的示例包括，

“Conditions”和“Alarms”的事件类型，这些将在下一部分中介绍。  
OPC UA 规范定义了就 BaseEventType 和派生的 EventTypes 而言，事件的哪些特性（字段）

是强制的，哪些是可选的。 
下面部分显示了专用 EventTypes 是如何从作为派生层级根源的 BaseEventType 而得来的。借

助 SIMATIC 特定的派生可带来的优势包括，对于在 SIMATIC 中通过报警形式提供的和在 HMI 
设备上显示的信息，也可由 OPC UA 客户端在 OPC UA 服务器的地址空间中进行订阅。  
事件本身不以地址空间中的节点形式提供。事件的触发只能源自于那些会就事件的发生进行

通知的节点或对象（即，具有“事件通知者”(Event-Notifiers) 特性的节点或对象）。这些节

点通常也称为事件信号传送对象。只有具备此特性的节点可指定为一个订阅中的 
EventMonitoredItem，进而支持在客户端中接收相应事件。 
可触发 S7-1500 CPU 事件的节点示例包括：“服务器”(Server)、服务器下的

“SimaticAlarmsAndConditions”对象，以及再下方的三个对象，即 ProcessDiagnostics、
SystemDiagnostics 和 UserProgram。对于这些对象，将在 CPU 的 OPC UA 服务器的地址空

间中设置“EventNotifier”属性。

SimaticEventType 的定义

下图显示了直接由 BaseEventType 派生而来的类型“SimaticEventType”。
BaseEventType 是 OPC UA 事件的基本类型定义。

可基于 BaseEventType 直接或间接定义 OPC UA 的所有事件类型。

“SimaticEventType”类型在 SIMATIC 命名空间中定义 (http://www.siemens.com/simatic-s7-
opcua)。
SimaticEventType 具有 BaseEventType 的所有特性，同时也具有作为 SIMATIC 报警现场结构

映像的特殊特性。
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SimaticEventType 事件字段描述

对于类型为“仅供参考”(Information only) 的报警，下表包含 SimaticEventType 字段的信

息。对 OPC UA 而言为可选且 CPU 的 OPC UA 服务器也不使用的字段将予以忽略。有关各字

段的总体描述，另请参见规范 OPC 10000-5：OPC 统一架构，第 5 部分：信息模型（版本 
1.04）。

BrowsePath DataType 说明

EventId ByteString 事件的唯一事件 ID
EventType NodeId 事件类型的节点 ID
Time UtcTime 事件的时间戳（事件发生）

ReceiveTime UtcTime OPC UA 事件生成时的时间戳。

Message LocalizedText 事件文本

Severity UInt16 报警的优先级从 SIMATIC (0..16)，一直到对

于 OPC UA 的范围 1..1000，请参见下表。 
优先级表示的是，就事件而言需要收到响应

的紧急程度。

3:AdditionalText_01 LocalizedText 其它可选文本 1
... ... ...
3:AdditionalText_09 LocalizedText 其它可选文本 9
3:AssociatedValue_0
1

3:SimaticAssociated
AlarmValue

可选关联值 1（不适用于系统诊断）

... ... ...
3:AssociatedValue_1
0

3:SimaticAssociated
AlarmValue

可选关联值 10（不适用于系统诊断）

3:InfoText LocalizedText 信息文本

3:ID UInt16 报警编号 - 由系统分配的在 CPU 中唯一的编

号 (ID)，可以识别报警。

3:DisplayClass UInt16 显示类别（供 HMI 设备使用。决定特定 HMI 
设备上显示的事件。

3:GroupID UInt8 供统一确认用的报警确认组。

优先级分配 (SIMATIC) - 严重程度 (OPC UA)
下表显示的是，在 SIMATIC 环境中可为报警分配的 17 个优先级与在 S7-1500 CPU 中 OPC UA 
服务器的 1000 级 Severity 之间的映射关系。
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具体分配取决于制造商。其它设备可能使用不用的分配方式。 

OPC 范围 优先级 0..16 (SIMATIC) 严重程度 1..1000 (OPC UA)
高 (667 – 1000) 16 1000
  15 930
  14 860
  13 790
  12 720
中 (334 – 666) 11 650
  10 600
  9 550
  8 500
  7 450
  6 400
  5 350
低 (1 – 333) 4 300
  3 225
  2 150
  1 75
  0 1

OPC UA 条件和 OPC UA 报警 (S7-1500, S7-1500T)
在前面部分就事件所做说明的基础上，下文将更进一步，介绍 OPC UA Conditions 和 OPC UA 
Alarms 的基本概念。同样，这里也将沿用 OPC UA 规范的各个部分中所使用的术语。 

Conditions 的特性

理解的先决条件是 OPC UA 中“Events”的概念。 
在 OPC UA 中，如果事件报警对象在能够发出 Events 之外还可提供状态信息，那么就涉及到 
Conditions。Conditions 代表的是系统或系统组件的一种状态。基本状态为“enabled”和
“disabled”，同时也可以定义其它状态。 
反过来，相关的 OPC UA 客户端也会通过事件 (Condition Events) 这一途径获得状态变更通知。 
Condition 的一个示例是状态信息，例如，设备需要维护。 
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Alarms 的特性

但 ConditionType 的特性不足以完全映射 OPC UA 服务器中 SIMATIC 报警的特征。 
在从 BaseEventType 派生而来的 ConditionType 基础上，OPC UA 可定义进一步派生的事件

类型，例如 AcknowledgeableConditionType 和 AlarmConditionType。 
AcknowledgeableConditionType 可为 ConditionType 特性补充“是否可确认”的特征 
(AckedState)。
而 AlarmConditionType 又进一步在 ConditionType 和 AcknowledgeableConditionType 特性

基础上增添了“ActiveState”特征。按 SIMATIC 中的表述方法，这是一个进入的报警。

ActiveState 传递信号，指示 Condition 所反映的情形当前已存在或已发生。 
示例：温度已超出限值。如果未设置“ActiveState”，则反映此条件的情形将不再存在，而这

通常称为“常态”。按 SIMATIC 中的表述方法，这对应的是离开的报警。 
OPC UA 中也会定义其它状态，例如 SilenceState 和 ShelvingState，但这些状态不涉及与 
SIMATIC 报警系统的映射，因此这里将不再做更多说明。 
SimaticAlarmConditionType 从 AlarmConditionType 衍生而来，其中包含用于映射 SIMATIC 
消息的状态和确认情况的所有事件字段。 

SimaticAlarmConditionType 的定义

下图显示了“SimaticAlarmConditionType”类型的事件是如何在 OPC UA 的“BaseEventType”基
础上一步步扩展而来的。
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SimaticAlarmConditionType 事件字段说明

下表就带有状态且支持确认的报警提供了有关 SimaticAlarmConditionType 的各个字段的信

息，这些将补充诸如 SimaticEventType 等的事件字段。对 OPC UA 而言为可选且 CPU 的 OPC 
UA 服务器也不使用的字段将予以忽略。有关各字段的说明，另请参见规范 OPC 10000-9：
OPC 统一架构，第 9 部分：报警和条件（版本 1.04）。

BrowsePath DataType 说明

ConditionClassId NodeId 可以是 SystemConditionClassType、
ProcessConditionClassType 或 
BaseConditionClassType 的节点 ID

ConditionClassName LocalizedText ConditionClassId 的显示名称

Retain 布尔型 指示对于 OPC UA 客户端而言报警仍然相

关（在报警仍处于未决状态并且尚未确

认时设置）。 
Comment LocalizedText • 通过“AddComment”或

“Acknowledge”方法输入的 新注释。

• 在服务器重启之后和在未输入任何注

释的情况下，为 ZERO。 
Comment.SourceTimesta
mp

UtcTime 注释字段上次更改的时间戳

AckedState LocalizedText “已确认”(Acknowledged) 或“未确

认”(Unacknowledged)
AckedState.Id 布尔型 在已确认时设置

AckedState.TransitionTim
e

UtcTime 报警得到确认的时间。 
如果未确认或不可确认，则为 ZERO。

ActiveState LocalizedText “激活”(Active) 或“未激活”(Inactive)
ActiveState.Id 布尔型 在“激活”(Active) 时设置

激活报警和条件 (S7-1500, S7-1500T)

要求

• S7-1500 CPU 固件版本 2.9 及更高版本

• 根据许可证规范与 CPU 属性中的设置，购买了 OPC UA 运行系统许可证。 
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操作步骤

为通过 OPC UA 报警和条件激活报警，按以下步骤操作：

1. 在 CPU 特性中，转到“OPC UA > 服务器 > 常规”(OPC UA > Server > General) 区域。

2. 选择“为 OPC UA 服务器启用报警和条件”(Enable Alarms and Conditions on the OPC UA 
server) 选项。
可触发事件的相应类型和对象只有在此选项已激活时，才会在地址空间显示出来。 

3. 必要时，还需激活选项“允许 OPC UA 客户端确认消息”(Allow message acknowledgment by 
OPC UA client)。
此时，所有连接的 OPC UA 客户端都可通过“确认”(Acknowledge) 方法确认需要确认的报警。

建议：激活诊断“远程 OPC UA 客户端请求失败”

如果 OPC UA 服务器的存储空间不足，则无法生成 OPC UA 报警；OPC UA 客户端可能发生

消息丢失。 
因此，应激活诊断“远程 OPC UA 客户端请求失败”(Requests of a remote OPC UA client 
failed)，对该状态进行诊断：CPU 属性 > OPC UA > 服务器 > 诊断 (OPC UA > Server > 
Diagnostics)。 
除此之外，还应激活选项“消息量较大时汇总诊断”(Summarize diagnostics in case of high 
message volume)
一旦存储空间充足，OPC UA 客户端应调用 ConditionRefresh 条件，接收该报警系统的当前

状态。

参见

远程 OPC UA 客户端请求失败 (页 1753)
OPC UA 报警和条件支持的方法 (页 1897)

订阅 OPC UA 服务器的事件 (S7-1500, S7-1500T)

通过“服务器”节点订阅所有事件

OPC UA 服务器通过“Server”节点及其下级节点提供事件。当 OPC UA 客户端订阅“Server”节
点时，这些客户端将接收此 OPC UA 服务器的所有事件和报警。
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“Server”节点位于“对象”(Objects) 文件夹的“Root”之下。

OPC UA 服务器会将 OPC UA 客户端所使用的事件类型通知给这些客户端（在地址空间中的

“Root > Types >  EventTypes”之下）。

事件过滤选项

OPC UA 客户端可选择并仅订阅“服务器”(Server) 节点下的特定节点，进而仅订阅特定的事

件类型，例如，仅订阅“UserProgram”节点。借此可减少从 OPC UA 服务器到程序报警的事

件数量。

另一种过滤方式是选择事件字段，即 OPC UA 术语中所谓的“Select 语句”。 
这意味着在订阅过程中，OPC UA 客户端除了事件报警对象之外还对事件字段进行选择（例如，

“UserProgram”节点）。用户可通过浏览相应字段名称的方式选择事件字段。 
OPC UA 另外也定义所谓的“Where 语句”。事件过滤器中的 Where 语句用于进一步限定 OPC 
UA 服务器为所选对象提供的事件数量，例如，可按严重程度范围进行过滤。  

示例客户端 UaExpert
UaExpert OPC UA 客户端示例显示了如何能通过订阅方式接收 OPC UA 服务器的事件。以下

是有关所示事件/报警的 重要的信息：

• 事件视图是在数据访问视图之外的一个单独的事件视图。

• “Configuration”区域包含所选的事件信号传送对象，以及 Select 语句的字段。目前，在 
UaExpert 中不支持组态 Where 语句。

• 在“Events”区域中，“Events”选项卡：对应于“报警归档”(Alarm archive) 按钮已激活的 TIA 
报警视图；其中也将显示离开的报警和“仅供参考”(Information only) 类别的事件，因为 
UaExpert 会在后台对其进行缓冲并支持进行显示。这些事件在“报警”(Alarms) 选项卡中

不可见。

• 在“Events”字段中，“Alarms”选项卡：对应于“当前报警”(Current alarms) 按钮已激活的 
TIA 报警画面；其中将显示报警及其状态，例如，“激活”(active)（对应于“进

入”(incoming)），并且这些报警也可通过快捷菜单进行确认。离开的报警将不会再在此

视图中显示。

在事件区域的各个列中提供一系列事件字段，例如，事件文本 (Message) 以及报警是否已确

认 (A=Acknowledged)。
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CPU 的 OPC UA 服务器针对报警显示提供的特殊功能

下面再一次汇总了 OPC UA 报警和条件的报警画面在反映当前状态上所提供的特殊功能。 

主题 说明

注释 通过 OPC UA，用户可通过“AddComment”途径或

“Acknowledge”方法为报警添加注释。此注释在服务器重启

后将不复存在。

而未决报警在服务器重启后将

不会丢失

OPC UA 服务器支持“ConditionRefresh”方法，借此可在下

载新数据块之后（需要重启服务器并重新建立连接）或在

其它此类情况下，将系统当前状态提供给 OPC UA 客户

端。 

报警相关值的处理方式 (S7-1500, S7-1500T)
用户可指定 SIMATIC 报警占位符。通过这些占位符，可将 多 10 个相关值（SD_1 到 
SD_10）集成到报警文本中。占位符也可以是特定的文本列表条目。

使用带有占位符的报警时，需遵循以下规则：

• 仅在系统诊断报警或安全事件报警中，才会在报警中自动插入代表相应值的占位符。对

于其它类别的报警（如，程序报警），系统不会对这些值的占位符进行解析。OPC UA 客
户端必需对这些报警进行解析。

• 引用文本列表的占位符由 CPU 进行解析（格式示例：%t#<文本列表的名称>）。 
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通过 UaExpert 分配值和占位符的示例

1. 请确保 UaExpert 组态中所需的所有字段均已选中。
请注意，所有不需要的字段都会产生通信负载。因此，应避免以下示例中所示的全部选择。

2. 在 UaExpert 的“Events”选项卡中，选择集成有相关值的报警。
这些待集成到报警中的值，将显示在报警的“Details”区域中。
示例：“AssociatedValue_01”分配给 SD_1（格式：@1% ...@）。
有关相关值的格式说明，请参见 TIA Portal 信息系统（例如，搜索“相关值示例”）。 
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支持简单数据类型作为关联值

字段类型“AssociatedValue_01”到 ..._10 为 Union 类型且限制为一些简单类型。OPC UA 数据

类型为 SimaticAssociatedAlarmValue。支持以下简单数据类型： 

映射 SIMATIC 数据类型

SIMATIC 数据类型 => OPC UA 数据类型的映射方式如下所示：

SD_1 到 SD_10 支持的数据类型 映射到 OPC UA 的数据类型

BOOL Boolean
BBOOL Boolean
BYTE Byte
CHAR Byte
SINT SByte
USINT Byte
WORD UInt16
WChar UInt16
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SD_1 到 SD_10 支持的数据类型 映射到 OPC UA 的数据类型

INT Int16
UINT UInt16
DWORD Uint32
DINT Int32
UDINT Uint32
REAL Float
LREAL Double
String String
WString String

OPC UA 报警和条件支持的方法 (S7-1500, S7-1500T)
举例而言，OPC UA 规范第 9 部分 (OPC 10000-9: Alarms & Conditions) 定义了如何借助 OPC 
UA 服务器让 OPC UA 客户端能够对状态变化做出响应的方法。 
下文将介绍 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器支持的这些方法及其特殊功能。  

要求

欲使用报警和条件功能的相应方法，需要满足以下各项：

• 报警和条件已激活

• 对于“Acknowledge”方法，必须在服务器一侧允许由 OPC UA 客户端确认报警。

OPC UA 报警和条件支持的方法

下文将简要介绍各个方法，以及因实施 S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器而带来的特殊功能和

限制。 
各方法在类型空间中可见。

上文列出的 OPC UA 规范包含一般说明。 
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此概述表下方给出了有关各个方法的详细说明。 

方法 说明

Acknowledge 此方法用于确认以 EventId 唯一标识的报警对象。 
ConditionRefresh 此方法用于请求对所有报警对象进行更新（用 

SIMATIC 语言表述：更新所有未决报警）。订阅之下

所有受监视的项都将更新。

对于 CPU 中 OPC UA 服务器的未决报警对象，其同步

情况将在诸如以下之类的情形下加以指示： 
• 首次连接或恢复连接（通信中断后）

• HMI 设备操作员屏幕的屏幕切换 
AddComment 此方法用于为报警对象添加注释。 

调用“Acknowledge”和“AddComment”方法

在 OPC UA 中调用方法时将用到 MethodId 和 ObjectId。 
对于报警对象，ObjectId 是报警对象实例的节点 ID。 
由于 Simatic 报警和条件的地址模型不提供报警对象的实例，OPC UA 规范在此情况下规定，

OPC UA 客户端使用 ConditionId 来作为 ObjectId。 
有关如何通过事件过滤器的 SelectClause 中的 SimpleAttributeOperands 来确定 ConditionId 
的更多信息，另请参见 OPC UA 规范第 9 部分 (OPC 10000-9: Alarms & Conditions)：
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Acknowledge
Acknowledge 方法 (MethodId:i=9111) 有以下参数：

参数 数据类型 说明

[in] EventId ByteString EventId 用于标识特定的事件通知。 
只有 AckedState.Id 字段具有值“False”的事

件可通过“Acknowledge”方法确认。

[in] comment LocalizedText 操作员或其他人员就确认给出的注释文本。

另请参见“AddComment”方法的补充说

明。 

方法结果代码

结果代码 说明

Good 方法已成功执行。

BadNotSupported 方法无法调用，因为由 OPC UA 客户端确认报

警和条件的选项已在 OPC UA 的 CPU 特性中

遭到禁用。 
BadConditionBranchAlreadyAcked 确认已经完成。 
BadNodeIdUnknown 方法调用时使用的 ConditionId 有误（参见 

ObjectId 说明）。

BadEventIdUnknown 方法调用时使用的 EventId 有误。

ConditionRefresh
ConditionRefresh 方法 (MethodId:i=3875) 有以下参数：

参数 数据类型 说明

[in] SubscriptionId Uint32 有待更新的订阅的 SubscriptionId。 

方法结果代码

结果代码 说明

Bad_SubscriptionIdInvalid SubscriptinId 无效。

Bad_RefreshInProgress “ConditionRefresh”当前正在运行。 
Bad_UserAccessDenied “ConditionRefresh”方法运行所在的会话背景

有误。这意味着此订阅属于另一个会话。 
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说明

ConditionRefresh2 方法

ConditionRefresh2 方法可在订阅中专门同步一个受监视项 (MonitoredItem)，而 S7-1500 
CPU 的 OPC UA 不支持此方法。在这种情况下，OPC UA 服务器将返回结果代码

“Bad_MethodInvalid”。转而使用方法“ConditionRefresh”。 

AddComment
用户可以为 SimaticAlarmConditionType 类型的 Alarms- 对象添加注释，因为 OPC UA Alarms 
and Conditions  强制要求支持注释。 
注释保存在“Comment”事件字段。 
以下时间戳事件字段属于注释：

• “Comment.SourceTimestamp”，注释传送到 CPU 的时间 
• “Time”，修改 Alarms 对象的时间 
在调用“AddComment”方法时，“Time”和“Comment.SourceTimestamp”相同。 

CPU 的 OPC UA 服务器针对报警和条件注释提供的特殊功能

AddComment 方法 (MethodId:i=9029) 有以下参数：

参数 数据类型 说明

[in] EventId ByteString EventId 用于标识做状态报告之用的事件通

知。

[in] comment LocalizedText 用于注释指定 Alarms 对象的文本。

方法结果代码

结果代码 说明

Good 方法已成功执行。

BadNodeIdUnknown 方法调用时使用的 ConditionId 有误（参见

“Acknowlege”和“AddComment”方法调用说

明）。

BadEventIdUnknown 方法调用时使用的 EventId 有误。
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CPU 的 OPC UA 服务器针对报警和条件注释提供的特殊功能

用户可以通过 AddComment 方法为“SimaticAlarmConditionType”类型的报警对象添加注释。

在调用 Acknowledge 方法时也将设置注释。“AddComment”方法可多次调用。 
• 注释保存在“Comment”事件字段。“Comment.SourceTimestamp”指示注释上一次设置的

时间。 
• “Time”时间戳标记的是，报警对象上一次的修改时间。 
在调用“AddComment”方法时，“Time”和“Comment.SourceTimestamp”相同。 
在调用“Acknowledge”方法时，两个时间戳可能不同，因为确认不是同步进行的。

支持注释是 OPC UA 报警和条件的强制要求。SIMATIC 报警系统没有相应报警注释的信息。因

此，一些特殊功能必须加以考虑：

• 只有一个注释：

某报警对象只有一个注释，因此在有多个方法连续进行调用时，既有注释始终都会受到

覆盖。 
• 使用寿命和时间戳：

注释仅存储在当前报警对象中。如果报警对象不复存在（例如，在服务器重启之后），相

应的注释也将同样消失。相应的“Comment”和“Comment.SourceTimestamp”事件字段将

受到复位（归零）。

“Time”事件字段也将设置，就像是方法调用“AddComment”从未存在过一般。示例：如果

对未确认的 Alarms 报警对象添加注释，“Time”事件字段将收到此注释变更的时间。在服

务器重启后，“Time”事件字段不会显示注释设置的时间，而是会显示相应 Event 到达的

时间。  

处理 OPC UA 报警和条件的存储器限制 (S7-1500, S7-1500T)
S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器根据产品的不同而对“报警和条件”功能有各异的有限存储

器容量（参见 CPU 规范）。 
供有两个存储器池，分别存储不同类别的报警：

• 仅适用于 ProgramAlarms 的存储器池（对应于与程序相关的报警源（生产者），例如基

于 Program_Alarm、ProDiag、Graph 的程序报警）

• 仅适用于 SystemDiagnostics 的存储器池（对应于系统诊断报警）

在不利的条件下（例如，报警激增），CPU 无法将所有来自 SIMATIC 报警区域的所有未决报警

（ProgramAlarms 或 SystemDiagnostics）提供给 OPC UA 报警和条件系统。但此时报警将不

会丢失。 
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用户可以在用户程序中就此过载事件做出响应。根据具体应用，用户可使用

“ConditionRefresh”方法来将“未能进入 OPC UA 报警和条件系统”的报警再提供给 OPC UA 
报警和条件系统。

要求

• 报警和条件已激活

• 事件订阅已在 OPC UA 客户端中设置

原理

下图显示了一个简化的过程，即，会将 ProgramAlarms 临时存储下来，并另寻时间来再次

提供给 OPC UA 报警和条件系统。说明中提到的节点在以下地址模型图片中可见。  

① 活动报警的数量过多，无法通过 OPC UA 报警和条件访问全部报警

② 过载报警 (Overloads) 已触发。过载报警在发生以下情况之前保持激活：

• 对于 OPC UA 报警和条件系统，没有更多报警处于未决状态 (OutstandingProgramAlarms = 0)；
• OPC UA 报警和条件系统的报警数量 < 已清除滞后的 OPC UA 报警数量 大值 (= MaxAlarmsInQueue 

- OverloadHysteresis)
因过载情况而在 OPC UA 报警和条件系统中不可用的报警由 CPU 作为“OutstandingAlarms”进行缓冲。 

③ 在 OPC UA 客户端执行 ConditionRefresh 方法时，不仅相关订阅的所有报警对象都将同步，而且 OPC 
UA 报警和条件的未确认报警 (OutstandingAlarms) 也将传送到报警和条件存储区中（但前提是未达到

报警的 大数量）。“ 早”的报警将 先传送。在此之后，这些报警的每个订阅（不仅限于调用 
ConditionRefresh 方法的 OPC UA 客户端）都将收到已传送的报警。 

④ OPC UA 客户端通过“过载”(Overloads) 节点的信息控制未决报警的处理。
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报警和条件的地址模型

下图显示了 OPC UA 报警和条件地址模型的节点。

特殊功能

• 在未决报警转出或得到确认后，将不再经由 ConditionRefresh 方法进入 OCP UA 报警和

条件系统区域。于是，它们将对 OPC UA 报警和条件“不可见”，进而也无法由所连的 
OPC UA 客户端获取。这会影响报警进行过程的统计评估以及其它类似方面。 

• 为避免在报警数量围绕 大值上下波动时致使过载报警出现较高的报警频率，触发报警

的限值要高于取消报警的限值：此差值显示在“OverloadHysteresis”节点中。

示例： 大报警数量：200，OverloadHysteresis：3。
过载报警的数量在达到 200 时就开始触发，但只有在下降到 197 以下时才会取消。如果

报警数量再次增加，仍需超过 200 才会触发报警。
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将 S7-1500 CPU 用作 OPC UA 客户端 (S7-1500, S7-1500T)

概述和要求 (S7-1500, S7-1500T)
利用 STEP 7 (TIA Portal) 版本 V15.1 及更高版本，可为可读取 OPC UA 服务器中 PLC 变量的 
OPC UA 客户端分配参数并进行编程。此外，还可以将 PLC 变量的新值传送到 OPC UA 服务

器。另外还可以在用户程序中调用 OPC UA 服务器提供的方法。为此，在用户程序中使用 OPC 
UA 客户端的指令。

OPC UA 客户端的指令基于“符合 IEC61131-3 规范的 PLCopen OPC UA 客户端”。

PLCopen 规范

可利用这些标准化指令在用户程序中开发 OPC UA 客户端函数，该函数可在 S7-1500 CPU 中
执行。 
此外，只需稍作调整便可在其它制造商生产的控制器中运行该用户程序（如果这些制造商也

实施了 OPC UA 规范“符合 IEC61131-3 规范的 PLCopen OPC UA 客户端”）。

STEP 7 中便捷的编辑器

为了对 OPC UA 客户端的指令进行参数分配，TIA Portal 中提供了便捷的编辑器 连接参数分配 
(页 1823)。
自版本 V15.1 起，STEP 7 还增加了用于客户端接口的编辑器 (页 1911)。
本节将介绍这些编辑器的操作方法。

首先会介绍如何使用接口编辑器创建和组态新接口，因为需要使用此类型的接口进行后续的

连接参数分配。

我们通过举例的方式让说明更易于理解，请参见“示例说明 (页 1909)”。

要求

• 必须具有 OPC UA 的运行系统许可，并且已在 STEP 7 中组态该许可“CPU 属性 > 运行系统

许可证”(CPU Properties > Runtime Licenses)。
• S7-1500 CPU 的客户端已激活。

• 如果作为 OPC UA 客户端的 CPU 要对 OPC UA 服务器中的结构进行读取和写入：OPC UA 
服务器必须支持 OPC UA 规范版本 V1.04。
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启用 CPU 的 OPC UA 客户端

要使用 S7-1500 CPU 的客户端，必须启用该客户端：

1. 在 CPU 特性中选择“OPC UA > 客户端”(OPC UA > Client)。
2. 选择“启用 OPC UA 客户端”(Enable OPC UA client) 选项。

如果未启用客户端，则不会建立连接。收到指令（例如“OPC_UA_Connect”）的相应错误消

息。

有关同样应用于服务器和客户端的应用程序名称的信息，请参见此处 (页 1823)。

概述

要使用编辑器和连接参数分配，请执行以下步骤：

1. 首先指定一个客户端接口为该客户端接口添加要访问的 PLC 变量和 PLC 方法接口（“第一步 
(页 1911)”）。 

2. 接下来组态与 OPC UA 服务器的连接（第二步 (页 1925)）。

3. 后使用为 OPC UA 客户端指令组态的连接（第三步 (页 1933)）。

有关客户端指令的重要信息 (S7-1500, S7-1500T)
利用标准化 OPC UA 客户端指令，用户能够控制以下任务与作为 OPC UA 客户端的 S7-1500 
CPU 的通信。

• 读取/写入 OPC UA 服务器的变量

• 调用 OPC UA 服务器中的方法 
使用可选指令可确定以下信息：

• OPC UA 客户端与 OPC UA 服务器之间连接的状态 
• 地址空间层级已知的节点的节点 ID

说明

自 STEP 7 版本 V17 起的紧凑指令

与开放式用户通信的紧凑指令相同，自 STEP 7 版本 V17 开始，紧凑指令也开始为 OPC UA 提
供，从而将连接建立和数据交换/方法调用打包到一个指令之中。有关更多信息，请参见帮

助信息的参考部分，位置在“AUTOHOTSPOT”。

OPC UA 通信的标准化顺序

通信顺序以及指令顺序按照下图所示的模式进行。
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读取或写入操作的运行顺序 

① 用于准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令

③ 完成读取或写入操作后用于进行“清理”的指令 

OPC UA 服务器中方法调用的运行顺序

① 用于准备方法调用的指令

② 方法调用

③ 完成方法调用后用于进行“清理”的指令

可选指令（读取连接状态/读取地址空间层级已知的节点的节点 ID）

• OPC_UA_ConnectionGetStatus
• OPC_UA_TranslatePathList
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① 用于准备通过插入的指令执行读写操作的指令，可用于请求 OPC UA 服务器节点的 
NodeID 等信息。

② 可与其它指令共同确定连接建立与终止之间的连接状态。

③ 用于进行“清理”的指令

STEP 7 中便捷的编辑器

参考部分（STEP 7 信息系统）详细介绍了 OPC UA 客户端指令为了对指令进行参数分配，TIA 
Portal 中提供了便捷的编辑器 – 连接参数分配 (页 1925)。
建议先为第一个程序草稿进行连接参数分配，根据需要使用附加指令并手动优化程序。  

有关客户端指令的信息

“指令 > 通信 > OPC UA 客户端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA client) 的
帮助中详细介绍了客户端指令。  

在线支持中的应用示例

此应用示例 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109762770)为用户提供 
S7 用户块“OpcUaClient”，该块汇总了 OPC UA 指令的 重要功能，加快项目实现并简化编

程。示例中的 OPC UA 服务器是一个 S7-1500 控制器，带有简单的过程值仿真程序。

S7 用户块执行以下操作：

• 建立和终止与服务器的连接 
• 诊断连接以及在连接终止后自动重新连接

• 注册读取
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• 注册写入

• 注册方法调用 

可同时使用的客户端指令数 (S7-1500, S7-1500T)

OPC UA 客户端指令的 SIMATIC 错误代码

同时使用 OPC UA 客户端指令时，存在以下限制。有关各种型号 S7-1500 CPU 的技术规范，

敬请访问以下网址（每日更新）： 
• 高级控制器（标准版 S7-1500 CPU） (https://

support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/13717/td)
• 分布式控制器 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/13888/td)
• 软件控制器 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/13912/td)
• 驱动控制器 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/25714/td)

表格 1-107 OPC UA 客户端指令的结构数量

OPC UA 指令 大数量 
CPU 1510SP (F) 
CPU 1511 (C/F/T/TF)
CPU 1512C
CPU 1512SP (F)
CPU 1513 (F)

大数量 
CPU 1505 (S/SP/SP F/
SP T/SP TF)
CPU 1515 (F/T/TF)
CPU 1515 SP PC (F/T/T
F)
CPU 1516 (F/T/TF)

大数量 
CPU 1507S (F)
CPU 1517 (F/T/TF)
CPU 1518 (F)

OPC_UA_Connect 4 10 40
OPC_UA_NamespaceGetIn
dexList

4* 10* 40*

OPC_UA_NodeGetHandleLi
st

4* 10* 40*

OPC_UA_MethodGetHandl
eList

4* 10* 40*

OPC_UA_TranslatePathList 4* 10* 40*
OPC_UA_ReadList 总计 20 个（每个连接

多 5 个；参见 
OPC_UA_Connect）

总计 50 个（每个连接

多 5 个；参见 
OPC_UA_Connect）

总计 200 个（每个连接 多 
5 个；参见 
OPC_UA_Connect）
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OPC UA 指令 大数量 
CPU 1510SP (F) 
CPU 1511 (C/F/T/TF)
CPU 1512C
CPU 1512SP (F)
CPU 1513 (F)

大数量 
CPU 1505 (S/SP/SP F/
SP T/SP TF)
CPU 1515 (F/T/TF)
CPU 1515 SP PC (F/T/T
F)
CPU 1516 (F/T/TF)

大数量 
CPU 1507S (F)
CPU 1517 (F/T/TF)
CPU 1518 (F)

OPC_UA_WriteList 总计 20 个（每个连接

多 5 个；参见 
OPC_UA_Connect）

总计 50 个（每个连接

多 5 个；参见 
OPC_UA_Connect）

总计 200 个（每个连接 多 
5 个；参见 
OPC_UA_Connect）

OPC_UA_MethodCall 总计 20 个（每个连接

多 5 个；参见 
OPC_UA_Connect）

总计 50 个（每个连接

多 5 个；参见 
OPC_UA_Connect）

总计 200 个（每个连接 多 
5 个；参见 
OPC_UA_Connect）

OPC_UA_NodeReleaseHan
dleList

4* 10* 40*

OPC_UA_MethodReleaseH
andleList

4* 10* 40*

OPC_UA_Disconnect 4* 10* 40*
OPC_UA_ConnectionGetSt
atus

4* 10* 40*

* 每个连接 多 1 个

可用的 OPC UA 客户端接口 大数量

如果通过连接参数分配创建 OPC UA 客户端接口，则客户端接口的 大数量将限制为 40 个。

如果在项目树“OPC UA 通信”(OPC UA communication) 区域内，通过双击“新增客户端接

口”(Add new client interface) 符号，创建 OPC UA 客户端接口， 
则 OPC UA 客户端接口的 大数量与是否将该 CPU 用作 OPC UA 服务器无关。 

OPC UA 示例组态 (S7-1500, S7-1500T)
以下部分介绍了如何使用客户端接口编辑器和连接参数分配。 
说明基于特定示例：两个 S7-1500 CPU 在系统中运行：一个 CPU 用作 OPC UA 客户端，另

一个用作 OPC UA 服务器。

其它制造商生产的控制器、传感器和 IT 系统当然也可用作 OPC UA 客户端或服务器。特别值

得一提的是，在不同系统之间进行数据交换（互操作性）是 OPC UA 的主要优点。
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使用示例说明连接参数分配：

工厂在生产线中生产坯件。

会使用以下控制器：

1. S7-1511 CPU 用作生产线的控制器。 
在本示例中，该控制器名为“Productionline”。 
控制器的 OPC UA 服务器已启用。
在本示例中，该 CPU 的 IP 地址为 192.168.1.1。
该 CPU 通过 OPC UA 服务器发布以下变量的值：

– NewProduct
变量的数据类型为“BOOL”。
该 PLC 变量的值为 TRUE 时，生产线已加工一个坯件。

坯件准备好被拾取。

– ProductNumber
该变量包含坯件的标识号。

变量的数据类型为“Int”。
– Temperature

该变量包含在生产坯件过程中记录的温度值。

变量为包含“Real”数据类型的元素的数组。

此外，该 CPU 提供以下可写变量：

– ProductionEnabled
变量通过 OPC UA 客户端进行设置。

变量的数据类型为“BOOL”。
如果数值设为 TRUE，说明生产线已释放，可生产坯件。

此外，该 CPU 还通过 OPC UA 服务器提供以下方法：

– OpenDoor。
通过此方法，OPC UA 客户端可安排打开生产线检修门。

2. S7-1516 CPU 控制着与其它生产线的交互。
在本示例中，该 CPU 的名称为“Supervisor”。
该 CPU 的 OPC UA 客户端已启用。
利用 OPC UA，该 CPU 可读取 NewProduct 和 ProductNumber 变量、设置 ProductionEnabled 
变量，并可调用 OpenDoor 方法。
在本示例中，该 CPU 的 IP 地址为 192.168.1.2。

下图显示了 TIA Portal 网络视图中的示例：
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创建客户端接口 (S7-1500, S7-1500T)
自版本 V15.1 起，TIA Portal 增加了用于客户端接口的编辑器。

将要从 OPC UA 服务器读取或写入的所有 PLC 变量分组到客户端接口中。 
此外，客户端接口包含 OPC UA 服务器提供的以及要通过用户程序（作为 OPC UA 客户端）调

用的所有方法。

如果创建客户端接口，STEP 7 会创建数据块，用于对与 OPC UA 服务器进行数据读写操作要

使用的连接进行参数分配。

客户端接口的 大数量

多可以创建 40 个客户端接口。

关于访问服务器上结构的要求

要对 OPC UA 服务器中的结构进行读取和写入，必须满足以下要求：

• OPC UA 服务器必须支持 OPC UA 规范版本 V1.04。
如果不满足此要求，则无法将节点添加到读取或写入列表，作为 OPC UA 客户端的 CPU 会生

成错误消息。 
背景：OPC UA 规范第 3 部分（地址空间模型）V1.04 要求使用结构化数据类型的 
DataTypeDefinition 属性。如果 OPC UA 服务器中缺少该属性（版本为 V1.03 的服务器就属

于这种情况），则作为 OPC UA 客户端的 CPU 无法访问 OPC UA 服务器中的结构。 

用户客户端接口的编辑器

要创建客户端接口，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中选择项目视图。 
2. 在“设备”(Devices) 区域，选择要作为 OPC UA 客户端使用的 CPU。
3. 单击“OPC UA 通信 > 客户端接口”(OPC UA communication > Client interfaces)。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1911



4. 双击“添加新客户端接口”(Add new client interface)。
STEP 7 会创建新客户端接口并在编辑器中显示。

STEP 7 将新接口命名为“Client interface_1”。如果“Client interface_1”已存在，新接口会接收
名称“Client interface_2”，以此类推。
此外，STEP 7 还会创建下列数据块：

– Client_Interface_1_Configuration
数据块已包含 OPC UA 客户端指令需要的所有系统数据类型。

组态与 OPC UA 服务器的连接时，会填充该数据块。

在客户端接口的特性中组态连接，参见“OPC UA 示例组态 (页 1909)”。
– Client_Interface_1_Data

要从 OPC UA 服务器读取或写入的 PLC 变量以及要在 OPC UA 服务器中调用的方法对

应的数据块。

在用户程序中使用该数据块。

该数据块当前仍为空。

5. 为新客户端接口选择一个描述性名称。
在本示例中，选择“Productionline”。
此操作还会将关联数据块的名称改为：

– Productionline_Data
– Productionline_Configuration

6. 要导入 OPC UA 服务器接口，请单击编辑器右上方的“导入接口”(Import interface) 按钮。
这样便可导入描述 OPC UA 服务器接口的 XML 文件。
或者：要在线确定已连接 OPC UA 服务器的服务器接口，请参见“在线确定服务器接口 
(页 1918)”。

7. STEP 7 会显示一个对话框，可通过该对话框选择 XML 文件。 
该 XML 文件描述 OPC UA 服务器的地址空间。
OPC UA 服务器的地址空间包含由 OPC UA 服务器发布的所有 PLC 变量和服务器方法。 
OPC UA 客户端可访问该地址空空间：
- 读取 PLC 变量
- 写入 PLC 变量
- 调用服务器方法
OPC UA 服务器的地址空间可分为一个或多个服务器接口。
要创建服务器接口，请参见：为配套规范创建服务器接口 (页 1853)。
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8. 在该客户端接口创建一个读取列表。
为此，请执行以下操作步骤：

– 单击编辑器左侧部分的“添加新读取列表”(Add new read list)。
STEP 7 将添加一个名为“ReadList_1”的新列表。

本示例中，将该名称更改为“ReadListProduct”。
– 现在将要从该 OPC UA 服务器读取的 PLC 变量添加到新读取列表中。 

在本示例中，将“NewProduct”和“ProductNumber”变量添加到“ReadListProduct”读取列

表中。

在编辑器右侧区域选择“NewProduct”变量（“OPC UA 服务器接口”）。将

“NewProduct”变量拖动到编辑器中间部分的“ReadProduct”读取列表中。对

“ProductNumber”变量采用相同的操作步骤。

下图显示了编辑器的右侧部分。

或者：
选择新读取列表时，还可将编辑器的右侧部分（“OPC UA 服务器接口”）拖动到类型为  Object 
或 Folder 的节点处，然后再将其拖动到编辑器左侧部分的“添加新读取列表”(Add new read 
list) 中。新读取列表随即包含已移动节点的所有 PLC 变量。
在本示例中，选择包含“NewProduct”和“ProductNumber”变量的对象
“Data_for_OPC_UA_Clients”。STEP 7 生成新的读取列表“Data_for_OPC_UA_Clients”。此外，
对象还包含“Temperature”变量。将“Temperature”变量从读取列表中删除。因此本例中不应读
取这些变量。
在“ReadListProduct”中更改读取列表的名称。
下图显示了读取列表的内容：
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说明

读取和写入列表并不支持所有节点类型。

S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端不支持可通过 OPC UA 服务器接口实现的所有 OPC UA 数
据类型（节点类型）。举例来说，如果将不受支持的节点类型放在读取列表或写入列表

中，则会出现相应的错误信号。在这种情况下，不能将相应节点包含在读取或写入列表中。

有关支持的类型，请参见“将 SIMATIC 数据类型映射至 OPC UA 数据类型 (页 1802)” 

9. 如果要将新值分配给 PLC 变量，则在该客户端接口创建一个写入列表。
为此，请执行以下操作步骤：

– 单击编辑器左侧部分中的“添加新写入列表”(Add new write list)。
STEP 7 将添加一个名为“ReadList_1”的新列表。

在本示例中，将该名称更改为“WriteListStatus”。
– 现在添加新写入列表，其中包含要为其分配新值的所有 OPC UA 服务器变量。 

在本示例中，将“WriteListStatus”变量添加到写入列表“ProductionEnabled”中。

选择编辑器右侧区域（“OPC UA 服务器接口”）的变量。将变量拖动到编辑器中间部

分的写入列表中。 
或者：
创建新写入列表时，还可在编辑器的右侧部分（“OPC UA 服务器接口”）选择类型为  Object 
或 Folder 的节点，然后再将其拖动到编辑器左侧部分的“添加新写入列表”(Add new write list) 
中。 
新写入列表随即包含相关节点的所有变量。 
在本示例中，选择包含“ProductionEnabled”变量的对象“Data_from_OPC_UA_Clients”。STEP 
7 会生成新的写入列表“Data_from_OPC_UA_Clients”。在“WriteListStatus”中更改名称。
下图显示了写入列表的内容：
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10.如果要调用该 OPC UA 服务器的方法，应生成新方法列表。 
为此，请执行以下操作步骤：

– 在编辑器左侧部分中，单击“添加新方法列表”(Add new method list)。
STEP 7 将添加一个名为“Method List_1”的新列表。

在本示例中，将该名称更改为“MethodListOpenDoor”。
– 现在将 OPC UA 服务器的方法添加到新方法列表中。 

在本示例中，将方法“OpenDoor”添加到方法列表“MethodListOpenDoor”中。

选择编辑器右侧区域（“OPC UA 服务器接口”）的方法。将方法拖动到编辑器中间部

分的方法列表中。 
或者：
生成新方法列表时，还可在编辑器的右侧部分（OPC UA 服务器接口）选择方法（类型为  
Object 的节点），然后再将其拖动到编辑器左侧部分的“添加新方法列表”(Add new method 
list) 中。新方法列表随即包含相关节点的方法。
下图显示了方法列表的内容：

如果要调用 OPC UA 服务器的另一方法，必须创建新方法列表。每个方法列表仅包含一种方法。
另请参见“关于服务器方法的有用信息 (页 1877)”。

11.编译项目。
为此，请选择项目并单击工具栏中的以下按钮：

STEP 7 会编译项目并更新属于“Productionline”客户端接口的数据块。

说明

编译过程中，STEP 7 会覆盖属于客户端接口的数据块中的所有数据。因此，不应手动向这

些数据块添加内容，也不能进行更正。

说明

重命名节点 (DisplayNames)
在读取列表、写入列表和方法列表中，可通过快捷菜单重命名节点。该名称为 OPC UA 语言

用例中的“DisplayName”。 
如果重命名方法列表节点，且该节点已用于方法调用“OPC_UA_MethodCall”的已编程块中，

项目编译会出现一致性错误：编译过程中，会生成方法的 UDT 以及已更改的名称。对程序

中所用方法的引用随后不再正确。 
要更正一致性错误，可在客户端接口中撤消对方法名称的更改，也可以浏览至方法调用并再

次在“特性 > 块参数”(Properties > Block parameters)（“组态”(Configuration) 选项卡）下

分配相关参数。
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客户端接口的数据块

以下数据块属于“Productionline”客户端接口：

• Productionline_Configuration
用于组态的数据块。

在本示例中，该数据块名为“Productionline_Configuration”。
数据块已包含 OPC UA 客户端指令需要的所有系统数据类型。

此外，数据块还包含与 OPC UA 服务器的连接的参数分配常规默认值。

如果要进行连接参数分配，该将该数据块填入数值。

• ProductionLine_Data
在客户端接口编辑器中输入的用于 PLC 变量的数据块。

在本示例中，该数据块名为“Productionline_Data”。
下图显示了数据块。

在用户程序中使用“Productionline_Data”数据块并访问“NewProduct”和“ProductNumber”
PLC 变量的读取值。下一章节将通过示例对此进行说明。 

读取和写入客户端接口的 PLC 变量

示例：读取“ProductNumber”值
例如，在 SCL 程序中写入：
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#MyLocalVariable := 
"Productionline_Data".ReadListProduct.Variable.ProductNumber;
举例来说，可使用该语句将生产线中刚生产出的坯件编号分配给局部变量

“#MyLocalVariable”。
要求：

• 存在与控制着生产线的 CPU 的 OPC UA 服务器的连接。

• OPC UA 客户端已读取当前值。

为此，应检查读取值是否有效：

• 检查 "Productionline_Data".ReadListProduct.NodeStatusList[1] 中的值是否等于 0。
• 可选：检查从 OPC UA 服务器发送该值的时间。该值在

“Productionline_Data”.Product.TimeStamps[1] 中。如果未请求时间戳，通信负荷会降

低。

示例：写入“ProductEnabled”值
使用数据块将 PLC 变量（本示例中为“ProductionEnabled”）的新值传送到 OPC UA 服务器。

进行下列分配后，可启用示例工厂中的生产线：
"Productionline_Data".WriteListStatus.Variable.ProductionEnabled 
:= TRUE;
但只有满足以下要求时才能成功：

• 存在与控制着生产线的 CPU 的 OPC UA 服务器的连接。 
• 当前值将通过 OPC UA 客户端写入 

一致性检查

后，检查读取/写入列表或方法列表的一致性。 
1. 选择要检查的列表。

2. 单击“OPC UA 客户端接口”(OPC UA client interface) 区域上方的“一致性检查”(Consistency 
check) 按钮。

绿色复选标记指示将变量或方法分配给服务器接口的相应元素时不存在错误。
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可假定客户端与服务器间的数据交换以及方法调用在运行时未出错。

一旦出错，将在巡视窗口中显示一个列表。通过该列表，可跳转到相应的错误处。 
一致性检查期间，STEP 7 会检查：

• 在相应列表中使用的所有元素是否同样存在于服务器中。

• 所用的数据类型是否匹配？

• 对于方法：方法变量的数量、名称、顺序和数据类型是否匹配？

在线确定服务器接口 (S7-1500, S7-1500T)
可通过 STEP 7 (TIA Portal) 在线确定 OPC UA 服务器的接口。这样便可提供可通过 OPC UA 客
户端读取或设置（写入）已连接 OPC UA 服务器的哪些变量的相关信息，还可提供 OPC UA 服
务器的哪些服务器方法可用于 OPC UA 客户端的相关信息。

如果离线操作，可通过 OPC UA XML 文件创建 OPC UA 服务器的接口。服务器的地址空间在 
OPC UA XML 文件中进行描述，请参见“将 OPC UA 导出为 XML 文件 (页 1821)”。

确定在线服务器接口

要在线确定服务器接口，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 项目树中，选择组态为 OPC UA 客户端（本例为 Supervisor）的 CPU。
2. 选择客户端接口（本例中为“OPC UA 通信 > 客户端接口 > Productionline”(OPC UA 

communication > Client interfaces > Productionline)）。
如果尚未创建客户端接口，请双击“添加新客户端接口”(Add new client interface)。

3. 双击所选客户端接口。
会显示客户端接口的编辑器。

4. 在编辑器左侧部分，单击“添加新读取列表”(Add new read list)、“添加新写入列表”(Add new 
write list) 或“添加新方法列表”(Add new method list)。

5. 在编辑器的右侧部分，选择“在线 []”(Online[]) 作为“服务器数据源”(Source of server data) 
的数据源：
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6. 单击“在线访问”(Online Access) 按钮。
STEP 7 会显示“连接到 OPC UA 服务器”(Connect to OPC UA server) 对话框。

提示：首次与 OPC UA 服务器建立在线连接时，可使用“在线访问”(Online access) 按钮。断
开后重新连接时，可选择“在线”(Online) 选择框旁的“连接到在线服务器”(Connect To Online 
Server) 按钮。
在右上方输入要在线确定其服务器接口的 OPC UA 服务器的 IP 地址。 

7. 单击“查找已选服务器”(Find selected server)。
STEP 7 会与 OPC UA 服务器建立连接，并会确定服务器保持在就绪状态的所有安全设置（服
务器端点）。
STEP 7 会以列表形式显示端点：

8. 单击将 STEP 7 连接到 OPC UA 服务器时要使用的端点。
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9. 是否要使用安全连接？

– 如果选择了一个安全端点，则为“证书位置”(Certificate location) 选择条目“TIA 
Portal”。
在“证书（客户端）”(Certificate (Client)) 下，为当前运行 STEP 7 (TIA Portal) 的 PC 选
择客户端证书。

如果不存在用于此 PC 的客户端证书，可在 TIA Portal 中生成客户端证书。

要为 PC 生成证书，请按以下步骤操作：

- 单击“证书（客户端）”(Certificate (Client)) 输入字段中的按钮。

- 单击“添加”(Add)。
- 对于“证书所有者”(Certificate owners)，输入“STEP 7 (TIA Portal)”。
- 在“使用”(Usage) 处选择“OPC UA 客户端”(OPC UA client) 条目。

- 对于“主题备用名称 (SAN)”(Subject Alternative Name (SAN))，在“值”(Value) 下输

入当前运行 STEP 7 (TIA Portal) 的 PC 的 IP 地址。覆盖已输入的 IP 地址。

- 如果您的 PC 使用其它 IP 地址，也请输入该地址。如果 PC 未使用其它 IP 地址，请删

除已输入的另一 IP 地址。

- 单击“确定”(OK)。
– 如果尚未选择安全端点，则请保留默认值（“无”(None)）。

10.希望以何种身份登录？

– 如果要以访客身份登录 OPC UA 服务器，则为“用户认证”(User authentication) 应用

默认设置。

– 如果要使用用户名和密码登录，请选择“用户名和密码”(User name and password)。
使用组态 OPC UA 服务器期间在 CPU 特性的“常规 > OPC UA > 服务器 > 安全 >用户

认证 > 用户管理”(General > OPC UA > Server > Security > User authentication > User 
management) 下存储的用户名和密码。

11.单击“转至在线”(Go online) 按钮。
建立安全连接时，会显示一条消息，提示必须接受服务器证书才能建立安全连接。在消息窗
口中，可通过链接显示关于服务器证书的其它详细信息。
标准 Windows 窗口仅提供关于服务器证书的信息。如果单击按钮来安装服务器证书，则服务
器证书不会保存在 TIA Portal 的证书存储器中，也就是说，下一次尝试建立连接时，系统会
再次提示用户接受服务器证书。
STEP 7 随即会与 OPC UA 服务器建立连接，并会再次显示客户端接口编辑器。
在编辑器的右侧部分中，STEP 7 会显示 OPC UA 服务器的 上级地址空间：

12.单击“Objects”旁的黑色小三角形。
STEP 7 现在还会显示 Objects 以下的等级。
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13.单击“Productionline”旁的黑色小三角形。
STEP 7 现在还会显示 Productionline 以下的等级。

14.现在打开其它等级较低的文件夹：

参见

将 SIMATIC 数据类型映射至 OPC UA 数据类型 (页 1802)
创建客户端接口 (页 1911)

使用多语言文本 (S7-1500, S7-1500T)
在客户端接口编辑器中，还要导入可在 OPC UA XML 文件（信息模型）中以不同语言显示的

文本。多语言显示为可选功能，可针对各节点提供的语言进行不同定义。

在 XML 文件中，可为不同语言准备以下字段：

• 显示名称

• 说明

OPC UA XML 文件中的多语言文本示例

举例来说，在下方的 XML 文件中，会使用“默认”文本和多个可本地化文本输入显示语言

和描述。

• 默认文本是不含本地化信息的第一个条目。

• 本地化文本是“Locale=”后的文本加语言代码，例如“it-IT”代表意大利语。   
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多语言文本显示

导入服务器接口时，可用的多语言文本会保存在内部，并会与项目一起下载到 CPU。
客户端编辑器会在“节点名称”(Name of the node) 列（对应于“DisplayName”）和“说

明”(Description) 列（对应于“Description”）中显示 OPC UA XML 文件中的文本。 
以下级联规则可确定显示节点所用的语言：

• 如果节点包含使用当前所用编辑语言的文本，则文本还会以该编辑语言显示。

（设置编辑语言：在项目树中，选择“语言 & 资源 > 项目语言”(Languages & resources > 
Project language) 区域。

• 如果节点不包含采用编辑语言的文本，但定义了默认文本（无语言代码），则会显示默

认文本。

• “节点名称”(Name of the node) 列：如果未定义默认文本，但存在采用其它任何语言的文

本，则会以第一种可用语言显示 DisplayName 文本。此规则不适用于说明文本。

• 如果上述条件无一满足，则不会显示文本。

更改编辑语言时，已导入接口中的多语言文本也会按照上述规则更改。 
随后可通过拖放操作应用相应列表（读取列表、写入列表、方法列表）中的节点。

不能更改列表中的语言（读取列表、写入列表、方法列表）。 
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以 PLC 数据类型中的注释形式应用显示的说明文本

编译程序时，STEP 7 会自动为每个读取列表、写入列表以及每个方法的输入或输出创建 PLC 
数据类型 (UDT)。这些 UDT 均为各节点包含一个元素。

UDT 会根据上述规则以注释形式应用说明文本。STEP 7 仅会以一种语言创建注释，正如 OPC 
UA 服务器接口中的文本仅会以一种语言显示。 

结构的访问规则 (S7-1500, S7-1500T)
在下文中，将详细介绍访问结构时的相应规则。读取和写入 OPC UA 服务器中整个结构的值

时，需遵循这些规则。

S7-1500 CPU 的客户端如何访问结构

要将结构作为节点添加到读取或写入列表，必须满足以下要求：

• OPC UA 服务器必须支持 OPC UA 规范版本 V1.04。
S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端并不使用 TypeDictionaries 和 DataTypeDefinition 属性（服

务器通过这些属性对结构进行解析）进行结构访问。

在运行系统中，OPC UA 客户端用于检查结构化元素的这些选项使用受限。

结构的访问规则

如果使用客户端接口组态读取和写入列表（连接参数设置），并将 PLC 数据类型分配给该服

务器导入的或在线选定的地址模型，则在运行系统中可正常对结构进行读写访问。

通过客户端接口进行的组态可自动确保客户端和服务器端结构元素的顺序和数据类型相匹配。

建议：将 S7-1500 CPU（作为服务器）更新为 新固件版本（例如 V2.0 > V2.5.2 或更高版

本）。 
在运行系统中，OPC UA 客户端仅检查传输值的总长度，而不会进行更为详细的检查。 
结构中还允许使用字符串（WSTRING、STRING 和 OPC UA ByteString）。字符串的长度虽然

可变，但 OPC UA 通过以下措施限制长度变化：传送时，在每个字符串前面附加一个长度字

段，对字符串长度进行编码。因此，作为 OPC UA 客户端的 S7-1500 CPU 可检查字符串长度，

并确定该字符串是否“适合”分配的 CPU 变量。通过这种方式，CPU 还可以检查结构的总

长度。 
将 OPC UA 结构分配给 PLC 变量或 DB 变量时，需遵循映射规则（参见“将 SIMATIC 数据类

型映射至 OPC UA 数据类型 (页 1802)”）。 
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正确分配结构元素的示例

在所导入的节点集文件（XML 导出）中，结构定义如下所示：

该结构与读取列表中的顺序、分配的数据类型，节点集文件中相应节点相匹配。

如果在服务器上更改该结构（如，交换变量 A 和变量 B），而客户端的读取列表保持不变，

则将发生分配错误：

• 数据的总长度保持不变（仅顺序更改）

• 客户端和服务器的结构组态不同！

警告

客户端和服务器的结构组态不同时，不显示任何错误消息

如果客户端的结构与服务器的不匹配，则在编译过程中该错误可能不会生成任何错误，在

运行时也不会出错。

请确保不在运行时中更改所组态的结构分配。必要时，可在读取和写入列表中对分配进行

重新组态！
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使用连接参数分配 (S7-1500, S7-1500T)

创建和组态连接 (S7-1500, S7-1500T)
利用 OPC UA 客户端的指令，可创建与 OPC UA 服务器交换数据的用户程序。为此需要使用

一系列系统数据类型。

为了简化对这些系统数据类型的操作，从 STEP 7 (TIA Portal) 版本 V15.1 开始，可对 OPC UA 
客户端进行连接参数分配。

可以选择是否使用连接参数分配，并不强制要求使用。还可以手动创建所需系统数据类型。

我们通过举例的方式让说明更易于理解，请参见“示例说明 (页 1909)”。

打开连接参数分配

要组态与 OPC UA 服务器的连接，请按以下步骤操作：

1. 在“OPC UA 通信”(OPC UA communication) 区域，双击要在项目树中为其分配参数的客户端接
口。
对于示例组态：双击“ProductionLine”客户端接口。

“创建客户端接口 (页 1911)”部分介绍了如何创建客户端接口。

2. 如果选项卡尚未显示，请单击“特性”(Properties) 选项卡（巡视窗口）。
STEP 7 现在显示 OPC UA 客户端指令的连接参数分配。
“常规”(General) 选项卡会打开。

3. 单击“组态”(Configuration) 选项卡并设置与 OPC UA 服务器的连接。

设置连接参数

1. 为会话选择一个描述性名称。在本示例中，将选择名称“OPC UA Connection to 
ProductionLine”。

2. 在“地址”(Address) 字段中，输入用户程序（作为 OPC UA 客户端运行）要与之建立连接的 
OPC UA 服务器的 IP 地址。在示例组态中，控制生产线的 CPU 的 IP 地址为“192.168.1.1”。将
与该 CPU 的 OPC UA 服务器建立连接。为此，需要在“地址”(Address) 字段中输入 IP 地址。在
这种情况下，OPC UA 服务器会使用默认端口 4840。

或者，也可以在“地址”(Address)字段中输入有效的 DNS 名称。DNS 名称的长度限制为 242 
个字符。
如果地址无效，则会显示错误消息：“输入有效地址”(Enter a valid address)。
如果“地址”(Address)、“端口”(Port) 和“路径”(Path) 字段的字符串长度超过 254 个字符，也
会显示错误消息。
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3. 在 OPC UA 服务器中输入路径，可限制对该路径的访问。该信息可选。但如果指定了服务器
路径，则某些服务器仅建立一条连接。
指定某个路径时，系统将在客户端接口内组态 DB 的“ServerEndpointUrl”条目中输入该路径。
该条目由组件“OPC 示意前 ”(OPC Schematic Prefix)、“IP 地址”(IP address)、“端口号”(Port 
number)”和“服务器路径”(Server path) 组成，例如：“opc.tcp://192.168.0.10:4840/
example/path”。 
下图显示了 OPC UA 服务器的 IP 地址条目：

4. 如果 OPC UA 服务器不使用标准端口 4840，则必须在此插入端口号。
例如，如果要与之建立连接的 OPC UA 服务器使用该端口号，则在字段中输入数字 65535。

5. 此外，还接受会话超时（30 秒）和监视时间（5 秒）的默认设置。

设置安全参数

1. 单击“组态”(Configuration) 选项卡中的“安全”(Security) 区域。
此区域包含与 OPC UA 服务器的连接的所有安全设置。

可进行以下设置：

“常规”(General) 区域

安全模式：

从下拉列表中选择与 OPC UA 服务器的连接必须达到的安全模式。 
如果服务器不满足所选模式的要求，将不建立连接。
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可进行以下设置：

• 不安全：无安全连接！

• 签名：OPC UA 服务器和 OPC UA 客户端对数据传输进行签名（所有消息）：因此可检测

到修改。

• 签名并加密：OPC UA 服务器和 OPC UA 客户端对数据传输进行签名和加密（所有消

息）： 

安全策略：

设置将为消息签名和加密使用的加密技术。

可进行以下设置：

• 不安全

• Basic128Rsa15
• Basic256
• Basic256Sha256
要组态安全连接，必须注意以下事项：

• 需要为客户端使用证书才能建立安全连接。 
• 需要让服务器知晓该客户端证书。 
相关操作步骤，请参见“处理客户端和服务器证书 (页 1831)”部分“OPC UA 客户端的证书”

下的内容。

“证书”(Certificates) 区域

客户端证书：

证书确认 OPC UA 客户端的真实性。

要选择证书，请单击以下符号：

STEP 7 会显示证书列表。

选择已让服务器知晓的证书。

单击带有绿色复选标记的符号。

或者创建新证书。此时，可单击“添加”(Add) 符号。

如果创建新证书，必须让服务器知晓该证书。
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“用户认证”(User authentication) 区域

可为用户身份认证进行以下设置：

• 访客

• 用户名和密码

• 用户（TIA Portal - 安全设置）

更多信息，请参见“具有 OPC UA 功能权限的用户和角色 (页 1842)”。

设置语言

String 类型的 UA 变量可通过 OPC UA 进行本地化，也就是说，文本（UA 变量的值）能够以

不同的语言形式提供给服务器。例如，本地化文本可用于 DisplayName（节点名称）和

Description（说明）。 
例如，在“组态”(Configuration) 选项卡的“语言”(Languages) 区域，可通过以下操作改变

服务器返回文本的语言： 
在“语言”(Languages) 区域中，输入连接建立期间服务器传送到客户端的语言数。

在第一行中输入的语言或与之关联的本地 ID（“语言代码”）是客户端的首选语言。 
• 如果服务器能够以请求的语言提供 UA 变量，则会将该变量传送到客户端。

• 如果服务器不能以请求的语言提供 UA 变量，则会检查能否以在第二行中输入的语言（第

一替代语言）提供 UA 变量。

• 服务器会逐个检查列表中的各条目，如果服务器既不能提供请求的语言，也不能提供替

代语言，则将提供默认语言。

参见

S7-1500 CPU 的客户端证书处理 (页 1928)

S7-1500 CPU 的客户端证书处理 (S7-1500, S7-1500T)

客户端证书来自何处？

如果使用 S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端（OPC UA 客户端已启用），则可按照以下章节中

的详细介绍，使用 STEP 7 V15.1 及更高版本为这些客户端创建证书。
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如果使用来自制造商或 OPC 基金会的 UA 客户端，则会在安装期间或在首次调用程序时自动

生成客户端证书。在 STEP 7 中，需要通过全局证书管理器导入这些证书，并在相应的 CPU 中
使用。

如果自行编写 OPC UA 客户端程序，则可以通过程序生成证书。也可通过工具生成证书（如，

使用 OpenSSL 或 OPC 基金会的证书生成器）：

• 有关使用 OpenSSL 的操作步骤，请参见此处：“用户自己生成 PKI 密钥对和证书 
(页 1725)”。

• 有关使用 OPC 基金会的证书生成器的步骤，请参见此处：“创建自签名证书 (页 1724)”。

S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端证书

仅当 OPC UA 服务器将 OPC UA 客户端证书归类为可信任证书时，服务器与客户端之间才能

建立安全连接。 
因此，需要让服务器知晓该客户端证书。

在以下章节中，将介绍 初如何为 S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端生成证书，并提供给服务

器。

1.生成并导出客户端证书

要进行安全连接，需生成一个客户端证书，如果服务器和客户端位于不同项目中，还需要导

出该证书。

如果客户端和服务器位于相同项目中，则无需导出客户端以及进行后续导入。

要求

CPU 的 IP 接口已组态，IP 地址可用。

背景：在“主题备用名称 (SAN)”(Subject Alternative Name (SAN)) 中，输入用于访问系统中

该 CPU 的 IP 地址。

创建 OPC UA 客户端接口

为 S7-1500 CPU 生成客户端证书的 简单方法是组态一个客户端接口。

为选择或生成客户端证书而提供的客户端接口的组态，参见“创建和组态连接 (页 1925)”。
或者可按以下方法生成客户端证书：

1. 在项目树中，选择将用作客户端的 CPU。
2. 双击“设备组态”(Device configuration)。
3. 在该 CPU 的属性中，单击“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > Certificate 

manager)。
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4. 在“设备证书”(Device certificates) 表格中，双击“<新增>”(<Add new>)。
在 STEP 7 中，将打开一个对话框。

5. 单击“添加”(Add) 按钮。

6. 从“使用”(Usage) 列表选择“OPC UA 客户端”(OPC UA client) 条目。

7. 单击“确定”(OK)。
此时，STEP 7 将在“设备证书”(Device certificates) 表格中显示该客户端证书。

8. 如果服务器位于另一项目中：右键单击此行，并从快捷菜单中选择“导出证书”(Export 
certificate)。

9. 选择该客户端证书的目标存储目录。

2.向服务器通告该客户端证书

用户需要将该客户端证书发送至服务器，以便允许建立安全连接。

为此，请执行以下操作步骤：

1. 如果客户端是在另一项目中组态的，并且已在该项目中创建并导出客户端证书：

– 选择服务器本地证书管理器中的“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global security 
settings for certificate manager) 选项。这会使全局证书管理器可用。 
可以在用作服务器的 CPU 的特性“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate manager) 下找到此选项。

– 如果项目未受保护，请在 STEP 7 的项目树中选择“安全设置 > 设置”(Security settings 
> Settings)，然后单击“保护此项目”(Protect this project) 按钮并登录。

“全局安全设置”(Global security settings) 菜单项随即显示在 STEP 7 项目树的“安全设

置”(Security setting) 下。

– 双击“全局安全设置”(Global security settings)。
– 双击“证书管理器”(Certificate manager)。 

STEP 7 将打开全局证书管理器。

– 单击“设备证书”(Device certificates) 选项卡。

– 在此选项卡的空白区域（而非证书上）中，右键单击鼠标。

– 选择“导入”(Import) 快捷菜单。 
将显示用于导入证书的对话框。

– 选择服务器信任的客户端证书。

– 单击“打开”(Open)，导入证书。 
客户端证书现已包含在全局证书管理器中。请留意刚刚导入的客户端证书 ID。

2. 单击用作服务器的 CPU 的特性中的“常规”(General) 选项卡。

3. 单击“OPC UA > 服务器 > 安全 > 安全通道”(OPC UA > Server > Security > Secure Channel)。
4. 在“安全通道”(Secure Channel) 对话框中向下滚动至“受信客户端”(Trusted clients) 部分。

5. 双击表中空行的“<新增>”(<add new>)。随即会在该行中显示浏览按钮。

6. 单击该按钮。

7. 选择准备好的客户端证书。 
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8. 单击带有绿色复选标记的按钮。

9. 编译项目。

10.将组态加载到 S7-1500 CPU（服务器）。

结果

服务器现已信任此客户端。如果还将服务器证书视为受信证书，则服务器和客户端之间可建

立安全连接。

参见

设备相关的安全功能 (页 366)

用户认证 (S7-1500, S7-1500T)
在 S7-1500 的 OPC UA 客户端，可设置 OPC UA 客户端访问服务器时所需的认证方式。为此，

必须在所请求的 S7-1500 CPU 项目树的“OPC UA 通信 > 客户端接口”(OPC UA communication 
> Client interfaces) 中选择相应的客户端接口，然后在巡视窗口的“属性 > 组态 > 信息安

全”(Properties > Configuration > Security) 中选择用户认证方式。
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用户认证方式

可通过以下几种方式进行用户认证：

• 访客

此类用户无需进行身份验证（匿名访问）。CPU 将为该用户创建一个匿名会话，同时 OPC 
UA 服务器也不会对该客户端用户进行身份验证。

• 用户名和密码

此类用户需证明身份验证（非匿名访问）。OPC UA 服务器将检查客户端用户是否具备访

问服务器的权限。并通过用户名和正确的密码进行身份验证。客户端接口无法检查这些

输入，即所有值都将接受为有效值。

说明

STEP 7 会将用户名和密码以未加密形式存储在数据块/背景数据块中。建议：使用用户认证

“用户（TIA Portal - 安全设置）”(User (TIA Portal - security settings))。

• 用户（TIA Portal - 安全设置）

通过在项目中所输入的用户名列表中输入一个用户名进行验证。在项目树中的用户管理

中，通过“安全设置 > 用户和角色”(Security Settings > Users and roles) 查看当前项目中

已注册的用户名称。此外，也可输入其它用户名。

用户可输入该项目用户管理中未列出的名称，或将该字段保留为空。仅当运行过程中相

应的用户名出处不同（如，通过 HMI 或来自不同的 OPC UA 客户端）时，才需执行该操作。

“不安全”安全策略和通过用户名和密码进行身份验证

可执行以下组合设置：

“不安全”安全策略和通过用户名和密码进行身份验证

• S7-1500 的 OPC UA 服务器支持该组合设置。OPC UA 客户端可连接并加密认证数据，反

之亦然。

• S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端也支持该组合设置：但在运行时，仅当通过电缆发送加

密的认证数据时才能连接！

结果：使用以下组态，无法在运行时中建立连接。

• S7-1500 用作 OPC UA 客户端 
• 当安全策略设置为“不安全”(="none") 时，不支持认证数据加密的 OPC UA 服务器。 

参见

具有 OPC UA 功能权限的用户和角色 (页 1842)
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使用组态连接 (S7-1500, S7-1500T)

简介

本节介绍了如何为 OPC UA 指令使用组态连接（第三步）。

要求

• 已创建客户端接口，并已向该接口添加 PLC 变量和 PLC 方法，参见（“第一步 
(页 1911)”）。 

• 已组态与 OPC UA 服务器的连接（第二步 (页 1925)）。

概述

要从 OPC UA 服务器读取数据或向 OPC UA 服务器写入数据，请使用以下指令：

• OPC_UA_Connect
• OPC_UA_NamespaceGetIndexList
• OPC_UA_NodeGetHandleList
• OPC_UA_ReadList or OPC_UA_WriteList
• OPC_UA_NodeReleaseHandleList
• OPC_UA_Disconnect
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OPC UA 指令的顺序

下图显示了使用 OPC UA 指令读取或写入 PLC 变量时这些指令在用户程序中的调用顺序：

① 用于准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令

③ 完成读取或写入操作后用于进行“清理”的指令

如果随后立即调用“OPC_UA_Disconnect”，则可省略

“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”指令。

如果使用的是客户端接口以及与 OPC UA 服务器的已组态连接，则 STEP 7 (TIA Portal) 会自

动提供这些指令的参数。

下一节中介绍了具体操作步骤。

使用客户端接口和已组态连接

要使用已组态 OPC UA 连接，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中打开用户程序。

2. 通过拖放的方式将“UA_Connect”指令移入程序编辑器。
该指令将出现在 TIA Portal 中的“指令 > 通信 > OPC UA”(Instructions > Communication > OPC 
UA) 下方。
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3. 选择指令的调用选项。
示例使用多重实例。
STEP 7 会在程序编辑器中显示指令。
函数块图 (FBD) 编程语言编辑器使用以下显示：

梯形逻辑 (LAD) 编程语言编辑器采用相似的方式显示指令。

4. 单击 FBD 或 LAD 编辑器中的工具箱符号。
该符号位于指令标题中。

如果使用 STL 或 SCL 编辑器：点击实例名称第一个字符下方的小绿方块：

示例 (页 1909)使用“#OPC_UA_Connect_Instance”作为实例名称。
STEP 7 会在单独的对话框中显示特性。
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5. 对于“客户端接口”(Client interface)，选择要为指令使用的客户端接口。
在本示例中，选择“ProductionLine”客户端接口。
STEP 7 现在通过 OPC_UA_Connect 指令的参数与“ProductionLine”客户端接口互连。

在 OPC UA 客户端示例 (页 1909)中，使用“ProductionLine”作为接口与 OPC UA 服务器
“ProductionLine”进行数据交换。

6. 通过拖放的方式将“UA_NamespaceGetIndexList”指令移入程序编辑器。
该指令将出现在 TIA Portal 中的“指令 > 通信 > OPC UA”(Instructions > Communication > OPC 
UA) 下方。
选择“多重实例”(Multi-instance) 调用选项。
如果编辑器尚未打开，请单击工具箱符号（LAD 和 FBD）或实例名称下方的小绿框（STL 和 
SCL）。
选择要使用的客户端接口（示例中为“ProductionLine”）。
STEP 7 现在自动与“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令的所有参数互连：
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7. 通过拖放的方式将“UA_NodeGetHandleList”指令移入程序编辑器。
选择“多重实例”(Multi-instance) 调用选项。
如果编辑器尚未打开，请单击工具箱符号（LAD 和 FBD）或实例名称下方的小绿框（STL 和 
SCL）。
选择要使用的客户端接口。在本示例中，使用“ProductionLine”客户端接口。
在“数据访问 > 读取/写入列表”(Data access > Read/Writelist) 中，选择需使用的读取列表（本
示例中为读取列表“Product”）。
STEP 7 现在自动与“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令的所有参数互连：

如果要将数据写入到 OPC UA 服务器，请在“数据访问 > 读取/写入列表”(Data access > Read/
Writelist) 下选择要使用的写入列表（示例中为“ProductionStatus”写入列表）。
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8. 通过拖放的方式将“UA_ReadList”指令移入程序编辑器。
选择“多重实例”(Multi-instance) 调用选项。
如果编辑器尚未打开，请单击工具箱符号（LAD 和 FBD）或实例名称下方的小绿框（STL 和 
SCL）。
选择要使用的客户端接口。示例使用“ProductionLine”客户端接口。
在“数据访问 > 读取/写入列表”(Data access > Read/Writelist) 中，选择需使用的读取列表（本
示例中为“Product”读取列表）。
STEP 7 现在自动与“OPC_UA_ReadList”指令的所有参数互连。
如果要将数据写入到 OPC UA 服务器，请使用“OPC_UA_Write”指令，并在“数据访问 > 写
入列表”(Data access > Writelist) 下选择要发送到服务器的变量列表（示例中为
“ProductionStatus”写入列表）。

9. 如果要将其它读取列表或写入列表用作用户程序中受程序控制的列表，请通过拖放操作将
“UA_NodeReleaseHandleList”指令移入程序编辑器。
选择要使用的客户端接口。
现在选择要发布的读取列表或写入列表。由于重新注册比较耗时，请仅释放很少使用的读取
或写入列表。
然后使用“UA_NodeGetHandleList”指令重复执行第 7 步开始的步骤。

10.通过拖放的方式将“UA_Disconnect”指令移入程序编辑器。
选择“多重实例”(Multi-instance) 调用选项。
如果编辑器尚未打开，请单击工具箱符号（LAD 和 FBD）或实例名称下方的小绿框（STL 和 
SCL）。
选择要使用的客户端接口。在本示例中，使用“ProductionLine”客户端接口。
STEP 7 现在自动与“OPC_UA_Disconnect”指令的所有参数互连。

支持的指令

对于下列指令，如果使用的是客户端接口以及与 OPC UA 服务器的已组态连接，则 STEP 7 会
自动提供参数。

• OPC_UA_Connect
• OPC_UA_NamespaceGetIndexList
• OPC_UA_NodeGetHandleList
• OPC_UA_MethodGetHandleList
• OPC_UA_MethodReleaseHandleList
• OPC_UA_ReadList 
• OPC_UA_WriteList
• OPC_UA_MethodCall
• OPC_UA_NodeReleaseHandleList
• OPC_UA_Disconnect

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1938 编程和操作手册, 11/2022



提示和建议 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

订阅规则 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
以下规则适用于订阅部分：

• 根据不同的采样和发布时间间隔对订阅分组，并将被监视的元素（变量）分配到这些组

中。 
示例：创建一个发布时间间隔较长（如 5 秒）的订阅和一个发布时间间隔较短（如 0.1 
秒）的订阅。 

• 禁用不需要的订阅。

原因：“已禁用”订阅模式可以降低资源消耗。 
• 需注意相应 S7-1500 CPU 可监视的订阅项目的 大数量。 

在相应 CPU 的技术规范中，可以找到该信息。此信息基于 1 秒的采样/发布时间间隔。

更多信息，请参见“FAQ 109755846 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/109755846)”。

• 针对 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器，选择相同的采样和发布时间间隔。

• 避免将数组和结构作为订阅的元素（如果过程允许）。 
原因：即使数组/结构中有一个值发生变化，也需要传送整个结构，从而产生不必要的通

信负载。 
• 偶尔发生与所需的采样率不兼容的情况，S7-1500 CPU 的 OPC UA 服务器根据 OPC UA 规

范使用“GoodOverload”错误代码进行确认，另请参见 TIA Portal 帮助。不同的 OPC UA 客
户端以不同的方式处理不等于“0”的“Good”错误代码。请注意此行为，必要时根据上述措

施降低通信负载。

参见

服务器的订阅设置 (页 1829)
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面向用户程序的规则 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

OPC UA 的用户程序

以下规则适用于用户程序：

• 如果应用程序允许，并且通信负载过高，应该设置周期性 OB 的 小时间。

优势： 
– 循环时间多数情况下是不变的

– 整个过程中 CPU 可以分配更多的时间处理通信任务

提示：要分析 CPU 利用率（例如通信），请使用指令“RT_INFO：读取运行系统统计数

据”；模式 21 或模式 25（参见 TIA Portal 帮助）。

• 减少可以通过 OPC UA/HMI 访问的变量或数据块的数量。默认情况下，创建变量/DB/IDB 
时，来自 OPC UA/HMI 的所有变量都可以访问。在运行状态下加载时，此措施可以改进

性能。

提示：通过在 TIA Portal 中使用详细对象显示，可以轻松将非 OPC-UA 相关数据块标记为

“无法从 OPC UA 访问”(not accessible from OPC UA)。 
• 只有通过 OPC UA 方法才能实现一致的数据传输，不受简单数据类型的限制。如果使用

其他 OPC UA 功能（订阅、读写），必须确保应用中的数据一致性。 
• OPC UA 提供“RegisterNodes”服务对相同的变量进行重复读写。服务器可使用该服务准备

对变量的优化访问。作为 OPC UA 客户端的 S7-1500 的指令

“OPC_UA_NodeGetHandleList”可隐式调用该服务，使服务器准备好进行优化访问（在 
OPC UA 用法“注册的读写”中）。 

在 TIA Portal 中调用详细的对象显示

要调用详细的对象显示，请执行以下步骤：

1. 在门户视图中切换到“PLC 编程”(PLC Programming) 门户。

2. 选择“显示所有对象”(Show all objects)： 
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3. 在选择窗口中切换到“详细信息”(Details) 选项卡。

4. 在“DB 从 OPC UA 可访问”(DB accessible from OPC UA) 列中，禁用各个对象的 OPC UA 可访问
性。 

OPC UA 通信的模板副本 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

OPC UA 接口的模板副本

要多次使用的 OPC UA 服务器和 OPC UA 客户端的接口可存储在项目库或全局库中。项目库

中的模板副本只能在项目中使用。在全局库中创建模板副本时，模板副本可用于不同的项目

中。

支持 OPC UA 的 CPU 根据 OPC UA 服务器的 3 种接口类型加以区分：

• 标准 OPC UA 服务器接口

• 配套规范接口

• 命名空间引用

将 OPC UA 接口添加到项目树的“OPC UA 通信”(OPC UA Communication) 下方时，每个接口

类型都会获得自己的符号。模板副本会使用相同符号。

创建单个模板副本或包含多个接口的模板副本。

基于选择创建多个模板副本

选择一个或多个元素并使用它们来创建各个模板副本

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中打开库。

2. 选择所需的元素。

3. 使用拖放操作，将这些元素移到“模板副本”(Master copies) 文件夹或“模板副本”(Master 
copies) 的任意子文件夹中。
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基于选择创建模板副本

选择多个元素并创建包含所有选中元素的单个模板副本。

1. 将要创建为模板副本的元素复制到剪贴板中。

2. 右键单击“模板副本”(Master copies) 文件夹或库中的任意一个子文件夹。

3. 在快捷菜单中，选择“作为单个模板副本粘贴”(Paste as a single master copy) 命令。

如果多个接口从 OPC UA 服务器或 OPC UA 客户端添加到模板副本，库中的标签和符号也会

相应地更改。

会显示带“+”的符号，而不是简单的符号。

参见

创建用户自定义服务器接口 (页 1858)

通过 NAT 路由器连接 OPC UA 客户端与服务器 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
如果通过 NAT 路由器连接客户端和服务器，则连接失败时将返回错误消息

“BadCommunicationError”或“BadNotConnected”。  
背景：在 NAT 系统中，由路由器对 IPv4 数据包进程操控。因此，数据包的源 IP（“源 NAT”）
或目标 IP（“目标 NAT”）将替换为路由器中所组态的 IP 地址（具体取决于目标端口）。该

过程对客户端和服务器不可见。即，系统不会告知这些设备以上过程。

问题：由于服务器返回的端点描述（即，EndpointUrl）位于“GetEndpointsResponse”的用户

数据中，NAT 路由器也无法替换该地址信息。 
有关该过程的详细说明，请参见以下常见问题与解答 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109766709)。
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CPU 固件版本 V2.6
无法通过 NAT 路由器连接 OPC UA 客户端与服务器。

CPU 固件版本 V2.8 及以上版本的补救措施

使用连接信息的“ServerUri”属性（“OPC_UA_Connect”指令中的“SessionConnectInfo”参
数）。 
输入完整的 ServerEndpointUrl，其中 NAT 路由器的 IP 地址为“ServerUri”。之后，使用此 
ServerEndpointUrl 代替 GetEndpointsResponse 中返回的 EndpointUrl 建立连接。

如果将此属性为空，则表示该特性将与 CPU 固件版本 V2.6 相同。

如果在 OPC UA 连接设置（创建客户端接口）中使用该连接参数分配，则需在参数分配后打

开客户端接口 DB (*_Configuration[DBx]) 并更改“ServerUri”参数中的字符串。OPC UA 组态

编译后，此条目保留不变。 
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建立连接的示例（使用 ServerUri 的地址替换 GetEndpointsResponse 的地址）

操作步骤

在“ServerUri”参数中输入完整的服务器地址 (ServerEndpointUrl)，包括 IP 地址、端口和可选

路径。IP 地址是 NAT 路由器的客户端 IP 地址：

1. 打开组态 DB

2. 更改“ServerUri”参数

之后，执行以下步骤建立连接：

– GetEndpointsRequest：S7-1500 OPC UA 客户端通过客户端子网中 NAT 路由器的目标

地址 (10.10.0.1) 寻址服务器进。

NAT 路由器将目标地址转化为服务器子网中的服务器 IP 地址 (192.168.0.1)。
– GetEndpointsResponse：服务器返回“GetEndpointsResponse”指令中的 

EndpointUrl：
“opc.tcp://192.168.0.1:4840/UA/DemoServer”。
由于该地址位于 NAT 路由器之后，客户端无法直接访问。 

– OpenSecureChannel：
客户端不会使用 GetEndpointsResponse 返回的 EndpointUrl 打开安全通道，而是使用

“ServerUri”参数中的 EndpointUrl：
“opc.tcp://10.10.0.1:4840/UA/DemoServer”。
客户端可访问此 IP 地址；数据将通过 NAT 路由器传送到服务器的 IP 地址处。 
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1.4.1.20 其它组态 (S7-1200)

组态其它功能

S7-1200 自动化系统具有数量众多的功能，这些功能和集成 CPU 功能一样实用，用户还可

以通过插入模块来使用这些功能（例如，通信模块）。 更多详细的描述说明，可通过以下

链接获取。

参见

将 S7-1200 CPU 用作 OPC UA 服务器 (页 1761)

1.4.2 为 PC 站组态 CP 和应用程序

1.4.2.1 用于 PC 站 1.0 的 CP

PC 站

用于 PC 通信处理器的 SIMATIC NET PC 软件

用于 PC 通信处理器的 SIMATIC NET PC 软件

以下列出了各通信处理器所使用的 SIMATIC NET PC 软件，具体取决于所用的操作系统：

• CP 1613, CP 1613 A2, CP 1623, CP 1628
• CP 5613, CP 5613 A2, CP 5614, CP 5614 A2, CP 5623, CP 5624
可使用以下版本的 SIMATIC NET PC，具体取决于操作系统：

• 32 位和 64 位的 Windows 8（Professional、Enterprise）以及 Windows Server 2012 
DVD“SIMATIC NET PC Software”V12

• 32 位和 64 位的 Windows 7 (Professional、Enterprise、Ultimate) 以及 Windows Server 
2008 R2
DVD“SIMATIC NET PC Software”V12

• 32 位的 Windows XP、Windows Server 2003 和 Windows Server 2008
CD“SIMATIC NET，PC Software”，Edition 2008 + SP6，版本号 V7.1.6
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PC 站的插槽规则

简介    
诸如 CP、用于连接组态的基于 PC 的用户程序以及 OPC 服务器等组件可插入插槽（标号）1 
到 32 中。某些插槽规则适用于 PC 站。

插入 OPC 服务器    
在 PC 站中，可为通过已组态的连接访问远程自动化系统的 OPC 客户端插入 OPC 服务器：

• 在 PC 站中 多为 OPC 客户端插入一个 OPC 服务器。

• 如果将一个 OPC 服务器插入 PC 站，可以为它分配一个 CP。
除 OPC 服务器外您还可以使用其它标准应用，或者可以使用其它标准应用而不使用 OPC 服
务器。

插入组件    
下列规则适用于标号编号和将组件插入 PC 站：

• 可以分配标号 1 到 32。
• 第一个插入的组件标号始终为 1。
• 插入的其它组件则依次获取下一个空闲的标号。

• 如果删除一个组件，其它模块的标号保持不变。 因此，标号间可能存在间隔。

• 允许在两个现有组件之间插入组件。

• 组件已存在时插入组件，则下列情况适用：

– 如果两个组件之间还存在多个空闲的标号，将分配第一个空闲标号。

– 如果两个组件之间没有空闲的标号，则所有后面插入的组件标号将依次加一，直至出

现第一个空闲标号。

这样，编号为索引 32 的组件就会移至未插入模块的区域内。 因此，扩展 PC 站时不

会因为过度分配而丢失组件以及重要设置。
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插入子模块    
WinLC RTX 支持下列子模块：

• 多一个 CP 5611/21 卡或一个集成的 CP 5611/21 接口

• 多一个 PROFINET 接口（CP 1616、CP 1604 及其它）

• 总共 多 4 个子模块。 在这四个子模块中，可以有任意数目的 CP 5613 通信接口。

下列规则适用于组件具有子模块时：

• 控制器包含固定数量的空闲插槽。

• 空闲插槽显示在图形和表格表示的设备视图中。

• 子模块只能插入到空闲子插槽中。

• 删除子模块后子插槽处于空闲状态。

• 子插槽不预留标号。

以太网 PC CP

使用 CP 1613、CP 1623 和 CP 1628 进行子网寻址

CP 1613、CP 1623 和 CP 1628 是具有微处理器的通信模块。为安全处理通信连接，将在模

块上处理这些通信模块。使用您的 PC 中的协议栈进行诊断（SNMP、DCP）。为了使两个协

议栈均能与相同的伙伴（IE 和 NDIS 访问）进行通信，我们建议您将一个模块的两个协议栈

置于同一子网中。

插拔以太网 PC CP

插拔以太网 PC CP
系统启动时，以太网模块（例如 USB 网络适配器）必须已插入并激活。 如果系统启动时以

太网模块被禁用或不存在，或者在运行期间再次拔出和插入，则“可用设备”功能不会显示 
STEP 7 中的所有节点。当以太网模块没有插入笔记本电脑中而是插入扩展站时，如果扩展

站发生变化，也同样会出现这种情况。

通过“控制面板 > 网络连接”(Control Panel > Network Connection) 并重启系统来激活已禁

用的以太网模块。如果以太网模块在运行期间被插入或插有以太网模块的扩展站在运行期间

有所变动，也需要重启系统。
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OPC 组态（以太网 CP）

参考

在“属性 > 常规 > OPC 组态”(Properties > General > OPC configuration) 参数组中设置 PC 以
太网 CP 的 OPC 组态。   
如果在 PC 站中组态了 OPC 服务器，则会有该参数组。

“通过 OPC 服务器访问”(Access via the OPC server) 选项

通过设备上组态的 OPC 服务器启用运行模块。

“PROFINET IO 控制器的自动模式”(Automatic mode of the PROFINET IO controller) 选项 
如果选择该选项，则 PROFINET IO 控制器的操作模式将自动设置为“运行”(OPERATE)。
在“运行”(OPERATE) 模式下，PROFINET IO 控制器可以访问所连接的 PN IO 系统。

已选择“通过 OPC 服务器访问”(Access via the OPC server) 选项时可以选择的选项。

• 启用选项 (Option enabled)（默认设置）

如果选择此选项，则存在对 IO 设备的访问时，PROFINET IO 控制器便会切换为“运

行”(OPERATE) 模式。该访问既可能通过 OPC Item 接口进行，也可能通过 IO Base 用户编

程接口进行。

不需要先进行调用便可初始化运行状态。

• 禁用选项 (Option disabled)
在进行数据访问之前，PROFINET IO 控制器需要设置为“运行”(OPERATE) 模式。为此，请

在用户程序中使用合适的接口初始化调用。

用户程序中的接口既可以是 OPC item 接口，也可以是 IO-Base 用户编程接口。 

以太网端口

时间同步

时间同步

此选项用于决定 CP 是否处理时间帧。 
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根据时间主站的位置，会有下列两个可用的选项

• 主站（时间发送器）

时间消息可以来自 PC 站，然后转发到子网 (LAN)。 执行时间主站功能的 PC 应用程序以

作业形式将时间信息传送给 CP。
• 从站（时间接收器）

时间消息可以来自子网 (LAN)，然后转发到该站。 PC 应用程序可使用相应的作业来读取

传送的时间。

如果工作站中运行了几个 CP，则应考虑涉及日时钟主站的时间帧流，因为您可以使用这里

介绍的功能将时间帧从一个网络传送到另一个网络。

如果站中的同一网络连接了多个 CP，则只有其中的一个 CP 可以转发时间同步消息。

高级选项

保持激活状态的连接监视

参考

在“PROFINET/以太网接口 > 高级选项 > 接口选项”(PROFINET/Ethernet interface > Advanced 
options > Interface options) 参数组中对以太网接口进行特殊设置

保持激活状态的连接监视

如果激活保持连接机制，系统会通过 TCP/IP 发送保持连接消息。这样可以确保当一个通信伙

伴发生故障时终止连接，并重新释放连接资源。

视模块类型的不同，会有两个用于设置的选项：

• 启用/禁用具有固定间隔时间的连接监视

可针对连接监视过程启用和禁用该机制。为模块指定 30 秒的间隔时间；按此间隔时间向

通信连接的伙伴发送保持连接消息。

– 禁用保持连接：0 秒
– 启用保持连接：间隔时间永久设置为 30 秒

• 监视帧的可组态间隔时间

在这里，可以设置向通信伙伴发送保持连接消息的间隔时间：

– 值范围： 0 .. 999999
– 功能关闭： 0
– 默认值： 30
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注意事项/建议：

请注意，使用保持连接机制时，即使实际未传送用户数据，也会保持下级连接（例如 ISDN 电
话连接）。如果不需要此功能，请按下列步骤操作：

• 禁用监视机制（间隔时间 = 0）
或

• 将时间间隔设置得足够高，那么当不传送数据时将终止下级连接，直到发送保持连接帧

为止。

说明

其他制造商的模块

使用其他制造商生产的模块时，请参考有关保持连接设置的信息。

有关连接释放监视的注意事项

与连接组态的关系

这种情况下可能的时间监视设置与可在连接组态中设置的时间监视有如下的关系： 较小的

值有效。

可通过“属性 > 有关建立连接的详细信息”(Properties > Details on connection setup) 在连接

组态中组态时间监视。

Web

PC CP 上的 Web 服务器

参考

在“Web 服务器”(Web server) 参数组中组态对 PC CP 上 Web 服务器的访问

“在该模块上启用 Web 服务器”选项

CP 提供 Web 服务器功能以便用户使用 Web 浏览器通过 80 端口进行访问。 为此，CP 的存

储区中存储了一些含有 CP 信息和诊断功能的 HTML 页面。
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启用该选项，以便授予用户访问这些 HTML 页面的权限。

• 启用选项

启用该复选框后，将在下载组态数据后启动 CP 的 Web 服务器。 之后，可以通过 Web 浏
览器读出 CP Web 页面上的所有可用信息。

• 禁用选项

禁用该复选框后，访问 CP Web 页面提供的信息将受到限制。 在某些情况下，适合禁用

此复选框，使 CP 上的其它资源免受访问。

不显示以下页面：

– 诊断缓冲区

– 模块信息

– 拓扑

自动更新

选中该复选框后，将按照“更新间隔”(Update interval) 中设定的时间间隔自动更新 Web 页面。

但不会自动更新“标识”(Identification) Web 面。

选择语言

选择语言，以便将语言相关的文本下载到 CP 上。可选语言的数量与 CP 相关。 例如，诊断

缓冲区中的文本与语言相关。

还需要注意的是：必须在项目中安装在此选择的语言。 项目树的“语言和资源”(Languages 
& Resources) 中列出了可选择的项目语言

如果所选语言尚未安装，则 Web 服务器只能以默认语言显示文本。

设置保护的选项

保护级别

下面将介绍如何使用 CP 的各个访问级别。

CP（如 CP 1626）提供了各种访问级别，用于限制对特定功能的访问。 
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可在表中对访问级别进行参数分配。 特定访问级别右侧列中的绿色复选标记表示不知道此

访问级别的密码时可进行的 大操作。 如果要使用不带复选标记的复选框中的功能，则需

要输入密码。

注意

组态访问级别不会取代专有技术保护

设置访问级别参数可通过限制下载权限来避免 CP 受到未授权的更改。 但是，存储卡上的

块没有读写保护。 要保护存储卡上的块代码，请使用专有技术保护。

默认响应

默认访问级别为“完全访问（无保护）”。 每位用户都可以读取和修改硬件配置和块。 没
有设置密码，在线访问时也不需要密码。 

各个访问级别

对于 CP，您可以设置以下访问级别：

• 完全访问（无保护）： 任何人都可以读取或修改硬件配置和块。

• 读访问： 使用此访问级别时，如果不输入密码，则只能对硬件配置和块进行读访问；也

就是说，在未输入密码的情况下无法将块或硬件配置下载到 CP。 如果不输入密码，也无

法实现写测试功能和固件升级。

• 无访问（完全保护）： 如果 CP 受到完全保护，则无法对硬件配置和块进行任何读写访问。

通过输入密码获得合法授权后，就能再次对 CP 进行完全访问。

操作期间受密码保护的 CP 的响应

将设置加载到 CP 后，对 CP 的保护开始生效。

执行在线功能前，将执行检查以确定是否允许使用此功能。 如果有密码保护，则会提示输

入密码。 
示例： 如果为读访问设置了模块参数，而您想要使用“修改变量”功能。 由于存在写保护，

因此在执行此功能前必须输入设置的密码。

受密码保护的功能在任何时刻都只能由一个 PG/PC 执行。 其他 PG/PC 不能登录。

对受保护数据的访问权限在在线连接的持续时间内或者通过“在线 > 删除访问权限”(Online 
> Delete access rights) 再次取消访问权限之前有效。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

1952 编程和操作手册, 11/2022



每种访问级别都允许在不输入密码的情况下对特定功能进行不受限制的访问，例如通过“可

访问设备”功能进行标识。

设置访问保护的参数

下面将介绍如何设置 CP 的访问级别和输入密码。

您可以为针对不同用户组设置了不同访问权限的 CP 输入多个密码。

在表中输入密码，这样可确保访问级别与各个密码一一对应。 
“访问级别”(Access level) 列会显示密码的生效方式。

示例：

选择访问级别“无访问（完全保护）”(No access (complete protection))，并为表中较高的各

访问级别输入您自己的密码。 
对于不知道任何密码的用户来说，CP 受到完全保护。

对于知道其中一个密码的用户，效果取决于密码在表行中的位置：

• 如果知道第 1 行的密码（完全访问（无保护）），相当于 CP 不受保护。 知道此密码的

用户可对 CP 进行不受限制的访问。

• 如果知道第 2 行的密码（读访问），相当于 CP 受到写保护。 即使知道此密码，用户也

只能对 CP 进行读访问。

• 如果知道第 3 行的密码（完全保护），相当于 CP 受到读写保护。 知道此密码的用户只

能对 CP 进行读访问。

步骤

按照以下步骤设置 CP 的访问级别参数：

1. 在巡视窗口中打开 CP 的属性。

2. 在导航面板中打开“保护”(Protection) 条目。
将在巡视窗口中显示包含可能的访问级别的表。

3. 在表的第一列中选择所需访问级别。 特定访问级别右侧列中的绿色复选标记表示在不输入密
码时仍可进行的具体操作。
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4. 如果选择“完全访问”以外的访问级别：

– 在第一行（完全访问）的“密码”(Password) 列中，为完全访问分配密码。

– 在“确认密码”(Confirm password) 列中再次输入密码，以免输入错误。

– 请确保密码足够安全，即密码包含的模式不能被机器读取！

– 无论选择的访问级别如何，都必须在第一行“完全访问（无保护）”(Full access (no 
protection)) 中输入密码，以允许知道密码的用户对 CP 进行不受限制的访问。

5. 如有必要，在所选访问级别允许的情况下，为所需访问级别分配其他密码。

6. 下载硬件配置，以使访问级别生效。

结果

硬件配置和块会根据设置的访问级别防止未授权的在线访问。 根据设置的访问级别，如果

无法执行某个操作，则会出现对话框提示输入密码。

CP 1626 的客户特定调整

常规

通过“用户特定的调整”，设备制造商可使用任何自选信息更换 SIEMENS 特定信息。该信

息也可导出到 GSDML 文件。

PROFINET 供应商 ID 和 PROFINET 设备 ID
这些参数来源于 PI（PROFIBUS 国际组织），适用于特定制造商，并可在此处输入。

部件编号

在该输入框中，可输入任一部件编号。

产品系列、供应商名称、产品名称和软件版本

这些参数也用于 WEB 用户界面和 SNMP 协议中，并可在此处输入。

GSD 位图文件

在该输入框中，可指定通过输入创建的 GSD 位图导出文件的名称。位图格式默认已预设且

无需输入。   
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分配 RT 或 IRT 功能

自版本 V1.1 起，可在“RT”和“IRT”功能之间进行选择。选定的选项导出为 GSDML 文件，与“工

作模式”(Operating mode) 对话框中的“由较高级别的 IO 控制器进行 PN 接口的参数分

配”(Parameter assignment of PN interface by higher-level IO controller) 的设置无关。

对于 CP 1604/CP 1616 V2.7 及更高版本的用户特定的调整

常规

通过“用户特定的调整”，设备制造商可使用任何自选信息更换 SIEMENS 特定信息。该信

息也可导出到 GSDML 文件。

PROFINET 供应商 ID 和 PROFINET 设备 ID
这些参数来源于 PI（PROFIBUS 国际组织），适用于特定制造商，并可在此处输入。

部件编号

在该输入框中，可输入任一部件编号。

产品系列、供应商名称、产品名称和软件版本

在该输入框中，可输入任何名称。

GSD 位图文件

在该输入框中，可指定通过输入创建的 GSD 位图导出文件的名称。位图格式默认已预设且

无需输入。

分配 RT 或 IRT 功能

自版本 V2.8 起，可在“RT”和“IRT”功能之间进行选择。选定的选项导出为 GSDML 文件，与“工

作模式”(Operating mode) 对话框中的“由较高级别的 IO 控制器进行 PN 接口的参数分

配”(Parameter assignment of PN interface by higher-level IO controller) 的设置无关。
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PROFIBUS PC CP

在安装有 STEP 7 V5.5 的计算机上操作 PROFIBUS CP

在安装有 STEP 7 V5.5 的计算机上操作 PROFIBUS CP
如果在一台计算机上同时安装了 STEP 7 V5.5 和 STEP 7 Professional，之后又删除了 STEP 7 
V5.5，那么在将以下通信处理器用作下载固件的网络适配器之前，必须运行 STEP 7 
Professional 的安装修复功能：

• CP 561x, CP 5611 A2, CP 5612, CP 5613 A2, CP 5614 A2
• CP 5621, CP 5622, CP 5623, CP 5624
• CP 5711

S7-300/400 PROFIBUS CP 的固件下载

S7-300/400 PROFIBUS CP 通过 CP 5612 或 CP 5622 下载固件

如果所需的接口参数分配“FWL”或“FWL_FAST_LOAD”无法用于固件下载，请按照这些步骤操

作：

1. 打开“设置 PG/PC 接口”程序。 可以在 Windows 操作系统的控制面板中找到该程序。

2. 根据操作系统选择接口参数分配，然后复制以下内容：

– 对于 32 位操作系统：

"CP5612(PROFIBUS)" / "CP5622(PROFIBUS)"
– 对于 64 位操作系统：

"CP5612.PROFIBUS.1" / "CP5622.PROFIBUS.1"
3. 根据具体要求，使用以下某个名称为副本命名：

– 对于 32 位操作系统：

CP5612(FWL) / CP5622(FWL)
CP5612(FWL_FAST_LOAD) / CP5622(FWL_FAST_LOAD) 

– 对于 64 位操作系统：

"CP5612.FWL.1" / "CP5622.FWL.1"
"CP5612.FWL_FAST_LOAD.1" / "CP5622.FWL_FAST_LOAD.1"
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4. 打开条目的属性并在“PROFIBUS”选项卡中进行以下设置：

– 选中“PG/PC 是总线上的唯一主站”(PG/PC is the only master on the bus) 复选框。

– 将值“0”分配给地址。

– 将值 187.5 Kbps（对于 FWL_FAST_LOAD，为值 1.5 Mbps）设置为传输速度。

– 将“ 高设备地址”(Highest device address) 更改为值 126。
– 将配置文件更改为“通用 (DP/FMS)”。

5. 退出“设置 PG/PC 接口”程序。

结果：

组态的接口参数分配随即创建，之后可在固件加载程序中使用。

LSAP 组态

参考 
在“属性 > 常规 > LSAP 组态”(Properties > General > LSAP configuration) 参数组中设置 PC 
PROFIBUS CP 的 LSAP 组态。   

保留 LSAP 
为 CP 上使用的其它协议保留 LSAP（Local Service Access Point，本地服务接入点）。

FDL 连接示例：FDL 协议使用其它协议不得同时使用的 LASP。
要保留 LSAP，请在显示的列表中选择属于该 LSAP 的编号。

FDL 连接

已用于 FDL 连接的 LSAP 都显示为被禁用。

在连接表中显示本地 LSAP 和伙伴 LSAP，以检查哪个连接使用哪个 LSAP。
默认情况下，不显示这些值。要显示这些值，需打开连接表标题栏中的快捷菜单。单击“显

示/隐藏”(Show/hide) 菜单项，然后在列表“本地 LSAP”(Local LSAP) 和“伙伴 LSAP”(Partner 
LSAP) 中选择。

“地址详细信息”(Address details) 下的连接属性中也会显示 LSAP。必要时可以在此处更改使

用的 LSAP。
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OPC 组态 (PROFIBUS CP)

参考  
在“属性 > 常规 > OPC 组态”(Properties > General > OPC configuration) 参数组中设置 PC 
PROFIBUS CP 的 OPC 组态。

如果在 PC 站中组态了 OPC 服务器，则会有该参数组。

“通过 OPC 服务器访问”(Access via the OPC server) 选项

通过设备上组态的 OPC 服务器启用运行模块。

“将 DP 主站设置为自动运行”(Set DP master to OPERATE automatically) 选项

如果选择该选项，则当 OPC 服务器启动时 DP 模式自动启动。

启用 CP 活动监视 -“DP 看门狗”(DP watchdog) 选项

如果 OPC 服务器不再访问 DP 接口（由于错误），则在看门狗激活的情况下，模块按以下方

式进行响应： 将值为 0（替换值）的数据发送到分配给该 OPC 服务器的所有 DP 从站。

可选参数：

• DP 看门狗超时

在看门狗激活的情况下，如果在这里设置的时间内没有访问 DP 接口，则将传送替换值。

默认值： 6000 ms

启用“诊断监视”(Diagnostics monitoring) 选项

如果启用诊断监视，OPC 服务器在访问输入和输出时将自行监视诊断标志，并评估 DP 标准

从站的诊断数据。 如果检测到诊断数据存在错误或问题，则在此处设置的锁定时间内将禁

止访问 DP 从站的输入和输出；因此会确认读取和写入作业并报告错误。

可选参数：

• 读取/写入的锁定时间

默认值：500 ms 

DP C1 作业的错误等待时间

在此可指定 DPC1 服务的错误等待时间（作为 1 类 DP 主站时为非周期性传送）。

默认值： 15000 ms
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2 类 DP 主站的 OPC 服务器功能     
在此可启用 2 类 DP 主站的 OPC 服务器功能。此处进行的设置针对的是 2 类 DP 主站的数据

记录功能。 
提供的 2 级选项包括：

• 启用数据记录功能

通过数据记录功能，可以读出设备特定的信息或者写入参数。 通过此选项可启用支持此

功能的 OPC 服务器。

• 在 PROFIdrive 模式下运行 
如果选择这一额外的选项，则将启用 PROFIdrive 总线服务器。 从而可以在特殊 PROFIdrive 
模式下使用数据记录功能。

可选参数：

• 连接建立超时

如果在此处设定的时间内通信伙伴未响应建立连接请求，将中止 OPC 作业并生成错误消

息。 
由于网络结构的原因，可能需要一段时间才能成功建立连接，因此，连接建立超时应长

于作业超时（请参见异步作业的错误等待时间）。

默认值：15000 ms 
• 异步作业的错误等待时间

如果在此处设定的时间内未响应发送到伙伴设备的读取或写入作业，将中止未决的 OPC 
作业并生成错误消息。

默认值：15000 ms

组态 LDB 文件

参考 
在“属性 > 常规 > LDB 组态”(Properties > General > LDB configuration) 参数组中设置 PC 
PROFIBUS CP 的 LDB 组态。

说明

SIMATIC NET PC 软件的版本

LDB 文件只能用于运行 2000 年 5 月版本或更低版本 SIMATIC NET PC 软件的 CP。
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生成 LDB 文件（仅适用于具有固件版本 < V6.0 SP5  或 2000 年 5 月以前版本的 SIMATIC NET PC 软件的 
CP）

保存和编译时，必须将 DP 主站系统的组态导出到 LDB 文件（可装载数据库）。 此文件包含 
DP 项目信息。 PG/PC 的 DP 系统附件（例如，PC 站中的 SOFTNET 或 CP 5614）需要该信息。

说明

LDB 文件与标识 DP 模块的输入/输出地址

DP 从站输入/输出区域的地址将根据 DP 从站的 PROFIBUS 地址和所插入的 DP 模块按升序自

动获取，并输入 LDB 文件中。

因此，对于存储在 LDB 文件中的地址信息而言，不会因此处所组态的 DP 主站系统中 DP 从
站输入/输出地址的地址信息或地址更改而受到影响。

联网的 PC 组态 (PC)

“组态”对话框 (PC)

参考

为所选的 PC 站选择“在线 > 在线组态 PC 站”(Online > Configure PC station online) 菜单命令。

为 PC 站传送所选的组态，或通过对话框高亮显示当前组态。

要求

“SIMATIC NET PC 软件”DVD 必须已在目标计算机和组态计算机上安装。

如果正组态的计算机或目标计算机上存在多个通信模块，则必须首先指定将参与组态操作的

特定模块。 为此，提供了 SIMATIC Shell 程序。 
如果已经为正组态的计算机指定了模块，或者如果只存在一个通信模块，则这时已经显示了

本地网络连接且不能更改。

如果已在 STEP 7 项目中选择了目标计算机，并且对于可访问的计算机进行了明确的分配，则

这时“可访问的目标计算机”(Accessible target computer) 和“目标计算机”(Target 
computer) 域中也会进行相应的预分配，您不必进行更改。
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说明

SIMATIC Shell
“SIMATIC Shell”程序随 SIMATIC NET PC 软件产品一同安装。 请查看有关 SIMATIC NET PC 软
件的文档。

请按下列步骤操作：

1. 从下拉列表框中，选择用于对目标计算机进行寻址的网络连接。

2. 单击“更新”(Update) 按钮，以再次确定可访问的计算机。

3. 在“可访问的计算机”(Accessible computers) 列表中，选择所需的目标计算机，或直接在“目
标计算机”(Target computer) 域中输入目标计算机的名称。 目标计算机的名称与 Windows 中
的计算机名称相同。

4. 现在从下列步骤中选择一项：

– 显示所选目标计算机的当前组态： 为此，请单击“显示...”(Display...) 按钮。

– 将完成的组态下载到目标计算机： 为此，请单击“组态...”(Configure...) 按钮。

5. 请注意组态后出现的所有消息。

分配网络连接和目标计算机

如果不想使用预分配内容或者不存在预分配，请首先执行下列步骤：

1. 根据需要，禁用“使用组态的目标计算机”(Use configured target computer) 选项。

2. 从下拉列表框中，选择用于对目标计算机进行寻址的网络连接。

3. 单击“更新”(Update) 按钮，以再次确定可访问的计算机。

4. 在“可访问的计算机”(Reachable computers) 列表中，选择所需的目标计算机。 或者，在“目
标计算机”(Target computer) 框中直接输入目标计算机的名称。 目标计算机的名称与 Windows 
中的计算机名称相同。

组态目标计算机

继续执行以下步骤：

1. 在以下步骤中进行选择：

– 显示所选目标计算机的当前组态： 为此，请单击“显示...”(Display...) 按钮。

– 将完成的组态下载到目标计算机： 为此，请单击“组态...”(Configure...) 按钮。

2. 请注意组态后出现的所有消息。

提示：

您也可以通过右击鼠标来使用描述的各种按钮功能。
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常规说明

请注意，在组态对话框启动后，本地计算机上将检测不到所做更改。 启动过程中检测到的

设置或组态数据才有效。 这将影响以下操作：

• 启用或禁用网络适配器。

• PC 站的 STEP 7 组态中的更改。

“目标计算机组态”对话框 (PC)
此对话框用于显示当前组态，其中包括模块和应用程序。

在此处，您可以将当前组态与已完成的组态相比较。

站

此处会显示站名称。 
如果在安装完 SIMATIC NET PC 软件后，尚未给目标站组态新名称，则此站名称可以与目标

计算机的计算机名称相同。 引导期间， 初会将计算机名称传送为站名称。

参见

组态过程中的状态符号 (页 1964)
“组态”对话框 (页 1960)

“组态：选定的目标计算机”对话框 (PC)
此对话框用于显示当前已为选定的目标计算机完成的组态，其中包括模块和应用程序。

可以从这里启动初始组态或组态更改内容的传送操作。

对话框打开后，将对已完成的组态进行检查，以确定该组态是否适合传送到目标计算机以及

是否能够传送。

站

此处会显示站名称。 
如果在引导后尚未给目标站组态新名称，则此站名称可以与目标计算机的计算机名称相同。 
引导期间， 初会将计算机名称传送为站名称。
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根据所做组态检查并采用组态

在此处，可以在执行 终的数据传送前，根据所做组态检查该组态。

组态列表下面的信息栏会指示该组态是否可以执行。 要想执行，现有实际组态必须与所做

组态相匹配。

请注意那些用于指示特殊情况的符号。

检查完显示内容并启动传送操作（按“确定”(OK) 按钮）后，系统会再次提示您确认该传送

操作。 

不接受该组态时

下列情况下不能传送组态：

• PC 站中不存在组态的模块。

• 不能显式分配组态的模块（参见下面的分配规则）。

• 完成的组态超出 PC 站允许的框架数量。

• 无法建立与 PC 站的连接。

这可能是由于 PC 站中组态的防火墙阻止对端口 102 进行访问，此端口由 STEP 7 使用。 
在 PC 站中针对 TCP 启用端口 102。

请在“错误”(Error) 和/或“状态”(Status) 域中查看注释或消息！ 例如，如果分配操作会引起

对先前组态的更改（例如将已经组态的模块移动到其它索引），您会收到警告。

如果双击消息文本，会出现一个窗口，用以显示与该消息相关的其它信息。

分配规则

导入过程中，会进行检查，以确定该模块是否可以分配并进一步传送。

• 指定的模块必须存在。

• 如果找到多个模块（例如 PROFIBUS CP），则会尝试根据下列条件进行分配：

– 根据分配给模块的参数分配字符串（在 STEP 7 中分配）

– 根据地址（PB 地址，MAC/IP 地址）

– 根据兼容性（功能范围）

说明

Softnet-CP
请注意，组态中每次只能存在一个 Softnet-CP（PROFIBUS 或工业以太网）！
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参见

组态过程中的状态符号 (页 1964)
“组态”对话框 (页 1960)

组态过程中的状态符号 (PC)

“状态”列

请注意“原因”列中的附加信息。

错误： 无法分配/传送或未安装组件

警告： 调整了分配或分配不唯一。

组态列表下面的信息栏

含导入操作相关信息的组消息会输出在信息栏中：

无法执行组态

可以执行组态，但出现下列警告： 调整了个别组件的分配或分配不唯一。

无法执行组态
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参见

“组态：选定的目标计算机”对话框 (页 1962)

与协议或网络无关的 PC CP 设置 (PC)

XDB 组态 (PC)

参考    
在“属性 > 常规 > XDB 组态”(Properties > General > XDB configuration) 参数组中设置 PC 站
的 XDB 组态。 

XDB 组态

• 兼容性 -“安装 S7RTM”(S7RTM is installed) 选项

组态新 PC 站时，选中该复选框。 在这种情况下，目标 PC 站上需要有运行站管理器 
(S7RTM)。 必须使用站组态编辑器（约从 2001 年 7 月起发行的 SIMATIC NET PC 软件）对

目标 PC 站进行组态。 
如果禁用该复选框，则将生成“旧”PC 站可解释的组态文件。

• 组态文件的存储位置

执行保存和编译时，会将 SIMATIC PC 站的组态和连接说明存储到组态文件 (*.XDB) 中。 
然后在相关 PC 站上安装该文件。 
使用“浏览”(Browse) 按钮可更改组态文件的默认路径。 
相对路径信息 (.\...) 与存储当前项目的文件夹有关（<安装目录>\S7proj\<项目>\XDB）。 
如果输入绝对路径（例如 C:\...），则请记住，仅当项目仍处于当前路径下时才能进行访

问。

设置接口参数分配 (PC)

检查接口参数分配

当您将 PC 通信卡从硬件目录取出并放在机架中时，该通信卡会获得相应的接口参数分配。

有效的参数分配可以通过模块目录中模块类型（模块名称和同类型可组态模块的数量）和现

有已组态模块（板号分配）来进行识别。 
如果站中组态了多个同类型的 CP，则模块名称会附带额外的连续编号（板号）。 从可用的

下拉列表中，可以看到允许输入的内容，必要时可从中进行选择。
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在特殊情况下，例如在更改了 PC 站中相同模块的模块排列时，可能需要调整此处的接口分

配；这里所谓的更改排列是指更改实际硬件的排列，而不是指 HW Config 中的“虚拟”插槽。

说明

目标系统（PC 系统）上的接口参数分配

在目标系统（PC 站）中实际使用的接口参数分配务必与此处指定的接口参数分配相同。 否
则，在装载组态文件后，站中会出现接口冲突。

说明

检查目标系统

可使用“设置 PG/PC 接口”(Setting the PG/PC Interface) 功能来检查目标系统（PC 站）上的

设置。 此功能可在 Windows“控制面板”中找到。 在“访问路径”(Access path) 选项卡中，可

以看到已组态了哪些接口以及是否存在冲突。

1.4.2.2 用于 PC 站 1.0 的应用程序

OPC 服务器用户应用程序

OPC 服务器

协议特定的常规设置

概述

循环时间

可选择的循环时间的影响

循环时间会影响 OPC 服务器用新通信作业更新缓存中 OPC 数据项值的频率，以及检查数据

更改的频率。 因此，循环时间进而也会影响性能、通信负荷和处理器负荷。

如果循环时间的值设得过低，就会不必要地增加处理器负荷！
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循环时间与更新间隔 (UpdateRate) 之间的关系

更新间隔 (UpdateRate) 参数可在用户程序中设置，它用于指定对活动 OPC 组 OPC 数据项值

进行检查的 短间隔时间。 一旦达到此间隔时间，服务器即会检查 OPC 数据项的值是否有

变化。 这样就限制了通信负荷。

SIMATIC NET 的 OPC 服务器所使用的更新间隔是组态期间此处指定的循环时间的倍数。 可
能的 短更新间隔为循环时间。 

针对特定协议设置的循环时间之间的关系

SIMATIC NET OPC 服务器可以同时使用多种不同的协议， 
这种情况下，OPC 服务器的 小更新间隔等于为各活动协议（已组态了连接的协议）所设的

循环时间中的 高值。

示例：

为 S7 组态 100 ms 的循环时间。 此时其它协议都没在使用。 OPC 服务器使用 100 ms 作为

小更新时间。 现在，已添加 DP 协议，为此协议组态的循环时间是 50 ms。结果： OPC 服
务器现在使用值 50 ms 作为所有协议的 小更新时间。

注意： 所述的响应是 OPC 标准的要求的结果。 OPC 标准规定发送数据更改信号的速度不能

快于 小更新率所指定的时间。

实际更新间隔

操作时可达到的实际更新间隔 (UpdateRate) 取决于多种因素，其中包括：

• 基础通信协议

• 通信伙伴

• 数据项的数量和类型

因此，可达到的实际更新间隔可能要长于此处所组态的 小值。

如果过程值在实际更新间隔内多次更改，则有些值的更改将不会转发给应用程序。

注意：

异步和同步作业的数据吞吐量不取决于在组态中设置的更新间隔参数 (UpdateRate) 和循环

时间。
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访问保护

启用访问保护

参考

OPC 服务器/“属性 > 常规”(Properties > General) 参数组的设置；选择协议特定的节点。

OPC 变量访问权限的含义

对于 OPC 服务器，可以针对特定协议指定对单个变量或一组变量的访问权限。通过指定访

问权限，可以避免内部控制器计算变量被覆盖等问题。

• 标准权限

对于未具体命名的 OPC 项，可以在此处指定默认值：

– 读写：读写

– 读取：读取

– 写入：写入

– 无：无权访问

• OPC 数据项特定的访问权限

如果选择该选项，则可在输入框中为某些 OPC 项明确分配访问权限。

参见

语法 - OPC 数据项特定的访问权限 (页 1968)

语法 - OPC 数据项特定的访问权限

可为一个或多个 OPC 数据项输入访问权限。   
为其它 OPC 数据项定义的默认权限不会受到影响。

OPC 数据项特定访问权限的语法定义如下：

<OPCItem>=<rights>
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其中：

• <OPCItem>
按 OPC 文档中规定的语法指定一个或多个 OPC 数据项。也可以使用别名。

可以使用下列占位符：

* 任意数量不相关字符

? 恰好一个不相关字符

• <rights>

读写 读写

读取 读取

写入 写入

无 无权访问
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求值规则

• 此处分配的特定权限的优先级高于在输入区域访问权限保护区域中分配的默认权限。

• 对于此处所分配的特定权限，其值会按此处显示的顺序来确定。如果同一个 OPC 数据项

有多个分配，则始终是 后一个分配有效。

示例：

DP:[CP 5611]Slave040_QB*=RW
DP:[CP 5611]Slave040_QB1=R
DP:[CP 5611]Slave040_QB2=W
DP:[CP 5611]Slave040_QB1=W
DP:[CP 5611]Slave040_QB1*=R
如果输入上述内容，则下列访问权限有效：

DP:[CP 5611]Slave040_QB2=W
DP:[CP 5611]Slave040_QB1=R
提示：请阅读下面所列 OPC 文档中的详细语法说明。文档中有一系列同样适用于 
PROFINET IO 等应用环境的实例。

• 数据项中和此处访问权限定义中的前导零始终都会被忽略。

下面的实例说明了这样做的好处：

您组态了下列访问权限：Slave004_QB0=R
因此，也就隐含地将访问权限分配给以下数据项：

– 数据项 1：Slave00004_QB000
– 数据项 2：Slave4_QB00,1（注：语法“,1”是 OPC Scout 的要求）

使用通配符“*”和“?”时，这意味着：

不要在数据项中可以出现前导零的位置使用这些通配符！

示例：

必须使用以下两个定义替换定义 Slave0?9M06_AB1=R：
– Slave?9M06_AB1=R
– Slave9M06_AB1=R 

更多信息

请阅读 OPC 文档中的详细语法说明。文档中有一系列同样适用于 PROFINET IO 等应用环境

的实例。

数据项中的前导零 - 使用通配符的实例：

您在使用下面的数据项： 
• Slave00004_QB000
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类似下面的访问权限定义会在进行比较时出现问题： 
• Slave0?4_QB0=R
原因：

在进行比较时，会发现该数据项中包含前导“0”，因此，数据项简化为： Slave4_QB
而在定义中，由于使用了通配符“?”，因此其前导“0”不再被检测为前导“0”。 这样，访问权限

的定义就不会简化，从而使比较失败。

解决方法：

要针对此实例获得所需的权限，需要下列两个定义：

• Slave?4_AB0=R
• Slave4_AB0=R

S7 特定的设置

OPC 符号

使用符号

参考

OPC 服务器/“属性 > S7 > OPC 符号”(Properties > S7 > OPC symbols) 参数组的设置。

使用符号（OPC 服务器 V6.1 之后版本）

在此处，可指定是否将为 CPU 所组态的符号表中的符号包括在 OPC 服务器的系统数据中。必

须要首先完成这项设置，用户应用程序（OPC 客户机）才能通过 OPC 服务器以符号形式访

问变量。

使用 CPU 的符号表（该 CPU 与 OPC 服务器组态了 S7 连接）。将只考虑与数据块 (DB) 相关

的符号。 
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各可用备选项的含义如下：

• “无”(None)
STEP 7 的所有符号都不会包括在 OPC 服务器的系统数据中。将使用在“访问保护”(Access 
protection) 下为 OPC 数据项组态的访问权限。

• “全部”(All)
STEP 7 的所有相关符号都包括在 OPC 服务器的系统数据中。 
选择此项后，对分配变量的所有符号访问都会被设置“读写 (RW)”访问权限。这些权限的

优先级高于在“访问权限”(Access rights) 下设置的 OPC 数据项访问权限。

• “组态”(Configuring)
在 OPC 服务器的系统数据中采用 STEP 7 中所有所选且具体组态的符号。使用“组

态”(Configure) 按钮可打开“符号组态”(Symbol configuration) 对话框，在该对话框中可

以选择和组态符号。

• “运行时数组元素可见”(Array elements visible at runtime)（从 OPC 服务器 V8.0 起，可

以进行选择）

在此可以决定是否希望在运行期间数组元素在 OPC 服务器上可见。这与组态为符号的数

组相关。

由于使数组元素可见会导致 OPC 服务器的负载很高，因此默认情况下禁用该选项。对于

较早版本的 OPC 服务器（低于 V8.0），数组元素始终可见，且无法禁用该设置。

说明

一致性

如果选择“全部”(All) 选项，则在保存和编译时会考虑当前的 CPU 符号表。

如果使用“组态”(Configured) 选项，则请记住，符号表中的后续更改会对 OPC 服务器的

系统数据产生下列影响：

• 忽略新添加的符号

• 无法保存后来在符号表中删除的所选符号。

说明

位数组

包括“位数组”类型数据的符号不会包括在 OPC 服务器的系统数据中！

说明

有关操作过程的注意事项

按此处所述步骤选择符号时，不应在 LAD/STL/FBD 中打开使用符号的 FB。否则，有些符

号将不会读入进去。
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符号组态

参考

OPC 服务器/“属性 > S7 > OPC 符号”(Properties > S7 > OPC symbols) 参数组的设置。

使用“组态符号”(Configure symbols) 按钮调用符号组态。

概述

在该对话框中，可以选择和组态要在 OPC 系统数据中采用的符号。

与符号选择相关的 CPU 是那些为 OPC 服务器组态进行 S7 连接的 CPU。
在左侧的导航区中，您将看到相关的站和 CPU，以及所有结构元素。在右侧的内容区中，您

将看到为所选 CPU 或所选结构元素定义的符号。针对各符号显示分配的数据类型及当前组

态的属性。可以在对话框的下半部分中对这些属性进行组态。

说明

注意，“访问”(Access) 列中的显示可能还包含值“混合（默认访问权限）”(mixed(default 
access right))。当较低级别元素的访问权限与默认访问权限不同时，将这样显示。对于新创

建的较低级别元素，指定默认访问权限作为标准。

选择和组态符号

1. 首先在导航区中选择 CPU 的符号组或结构元素。

2. 然后用鼠标指针在内容区中选择一个或多个符号。

3. 如下所述在对话框的下半部分中组态所选符号的属性。

“活动分支中的元素”显示画面

显示画面的含义如下：

• 符号：所选分支或所选结构元素中的符号总数（所选结构元素包含在该数目中）。

• 数组元素：数组元素数

– 左侧显示的值：被选为可见元素的元素数

– 右侧显示的值：元素总数

• 激活的历史数据：所选分支或所选结构元素中的归档符号总数（所选结构元素包含在该

数目中）。
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对于“DTL”和“DTL 的 Array[…]”元素，启用选项“启用对历史数据的访问”(Enable access to 
historical data) 和启用选项“可见”(Visible) 时，所显示的数字之间的差异如以下示例所示：

元素 启用选项“启用对历史数据的访

问”(Enable access to historical 
data) 时的符号数量

启用选项“可见”(Visible) 时的符号数量

DTL 1 9
DTL 的 Array[1..n] 1 n * 9 + 1

n = 数组元素的数量

可组态属性

• “可见”(Visible) 选项

如果禁用该选项，则不会将所选符号下载到 OPC 服务器。

• “仅下载可见符号”(Download only visible symbols) 选项

如果选择该选项，则在 OPC 服务器的系统数据中仅采用标记为“可见”的符号，因此这

些符号对于 OPC 客户机都可见。如果有很多符号都标记为“不可见”，则该选项可显著

减少向 OPC 服务器执行下载操作所需的时间。

• 访问权限

通过该下拉列表可以为所选符号分配以下访问权限：

– 读写：读写

– 读取：读取

– 写入：写入

– 无：无权访问

此处选择的访问权限优先于在访问保护中为 OPC 项组态的访问权限。

说明

注意“访问权限”的设置未导出，因此也未导入，但始终会显示当前设置。
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• 连接

从已组态连接的下拉列表中，可以选择用于符号变量访问的 S7 连接。

• “编辑 EU Lo/Hi”(Edit EU Lo/Hi) 输入框 - 指定测量值的容差范围（EU Lo 和 EU Hi 限值）

在此可以指定用于计算所选 OPC 项死区的限值。下列情况下将启用这些输入框：

– 仅选择了一个符号；

– 为可以用数字表示的符号分配了基本数据类型（INT、DINT、REAL、BYTE、WORD、
DWORD）。

注意： 
该条目仅适用于 V6.4 版本或更高版本 OPC 服务器。

另请参见输入限值 EU Lo 和 EU Hi (页 1975) 

“访问路径”显示画面

当前 STEP 7 项目中所选对象的存储路径显示在导航区中。

特性

• 不采用位数组

在 OPC 服务器的系统数据中不采用包含“位数组”类型数据的符号。即使显示该符号供

选择，这一限制也同样适用。无论是否为这些符号设置“可见”选项（见上文），这一

限制都适用。

• 差异化显示“UDT 数组”和“结构数组”数据类型

对于“UDT 数组”和“结构数组”复杂数据类型符号，在对话框左侧区域中仅显示“UDT”或
“结构”数据类型的结构一次。右侧“数据类型”(Data type) 框中的“数组”(Array) 条目

指示涉及的数组。

只会显示第一个数组元素及其地址，因此会在后面显示各元素的地址分配。 
与此相反，其它工具（例如，符号文件组态器）显示多个数组元素。 
然而，所涉及的数据结构相同。

请注意，上文介绍的“可见”(Visible) 选项的设置适用于所有数组元素，包括未显示的数

组元素。

输入限值 EU Lo 和 EU Hi

输入测量值的容差范围（下限值和上限值 EU Lo 和 EU Hi）
在此可以指定用于计算所选 OPC 项死区的限值（其含义见下文）。

可以采用整数、浮点数或指数记数法（科学记数法）指定数字值
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注意：使用“.”字符作为分隔符，而不要使用“,”字符。

• EU Lo（工程单位下限）

下限

• EU Lo（工程单位下限）

上限

必须遵守下面的规则：EU Lo <= EU Hi
如果输入框留空，则将自动填充“0”。
确保遵守各个数据类型的取值范围。各数据类型的取值范围 (页 1977) 
• 示例：

– EU Lo = 10 EU Hi = 25
– EU Lo = 4.5 EU Hi = 14.5
– EU Lo = 1.2e-2 EU Hi = 2.5e-2

• 注：

– 容差范围（“百分比死区”）适用于 OPC 项目组。

– 该条目仅适用于 V6.4 版本或更高版本 OPC 服务器。

下限值 EU Lo 和上限值 EU Hi 的含义

对于测量值，可以指定用于测量值采集的死区。测量值可在该百分比死区范围内变化，但不

会报告这种变化。

为此，按照下面的公式通过指定参数计算相对值。该值指定物理值可上下变化的 大单位数，

但不会报告这种变化。

---------------------------------------------------------
A = PD / 100 x ( EU HI – EU Lo)
---------------------------------------------------------
其中：

A = 偏移量（向上或向下）

PD = 百分比死区/%
EU Lo = 下限值

EU Hi = 上限值
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示例

对于温度测量，假设 30°C 到 40°C 范围内的测量值有典型死区。将 10% 设为百分比死区。

因此可选择以下值：

EU Lo = 30
EU Hi = 40
PD = 10%
所得出的结果为：A = 10 / 100 x (40 – 30) = 1
因此，如果温度比先前测量值高 1 °C 或低 1 °C 以上，将报告该温度变化。

参见

符号组态 (页 1973)

各数据类型的取值范围

以下取值范围适用于所用的数据类型：

数据类型 取值范围

BYTE  0 ... 256
INT -32768 ... 32767
WORD 0 ... 65535
DWORD 0 ... 4294967295.0
DINT -2147483648 ... 2147483647.0
REAL POS UPPER 3.402823e+38
REAL POS UNDER 1.175495e-38
REAL NEG UPPER -1.175495e-38（负下限）

REAL NEG UNDER -3.402823e+38（负下限）

参见

输入限值 EU Lo 和 EU Hi (页 1975)

语法 - OPC 数据项特定的访问权限

可为一个或多个 OPC 数据项输入访问权限。   
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为其它 OPC 数据项定义的默认权限不会受到影响。

OPC 数据项特定访问权限的语法定义如下：

<OPCItem>=<rights>
其中：

• <OPCItem>
按 OPC 文档中规定的语法指定一个或多个 OPC 数据项。也可以使用别名。

可以使用下列占位符：

* 任意数量不相关字符

? 恰好一个不相关字符

• <rights>

读写 读写

读取 读取

写入 写入

无 无权访问
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求值规则

• 此处分配的特定权限的优先级高于在输入区域访问权限保护区域中分配的默认权限。

• 对于此处所分配的特定权限，其值会按此处显示的顺序来确定。如果同一个 OPC 数据项

有多个分配，则始终是 后一个分配有效。

示例：

DP:[CP 5611]Slave040_QB*=RW
DP:[CP 5611]Slave040_QB1=R
DP:[CP 5611]Slave040_QB2=W
DP:[CP 5611]Slave040_QB1=W
DP:[CP 5611]Slave040_QB1*=R
如果输入上述内容，则下列访问权限有效：

DP:[CP 5611]Slave040_QB2=W
DP:[CP 5611]Slave040_QB1=R
提示：请阅读下面所列 OPC 文档中的详细语法说明。文档中有一系列同样适用于 
PROFINET IO 等应用环境的实例。

• 数据项中和此处访问权限定义中的前导零始终都会被忽略。

下面的实例说明了这样做的好处：

您组态了下列访问权限：Slave004_QB0=R
因此，也就隐含地将访问权限分配给以下数据项：

– 数据项 1：Slave00004_QB000
– 数据项 2：Slave4_QB00,1（注：语法“,1”是 OPC Scout 的要求）

使用通配符“*”和“?”时，这意味着：

不要在数据项中可以出现前导零的位置使用这些通配符！

示例：

必须使用以下两个定义替换定义 Slave0?9M06_AB1=R：
– Slave?9M06_AB1=R
– Slave9M06_AB1=R 

更多信息

请阅读 OPC 文档中的详细语法说明。文档中有一系列同样适用于 PROFINET IO 等应用环境

的实例。
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OPC 报警：

组态 OPC 报警

参考

OPC 服务器/“属性 > S7 > OPC 报警”(Properties > S7 > OPC alarms) 参数组的设置。

语言/消息文本语言设置

对于 OPC 报警，可以指定将哪种语言版本的文本库（用于提供报警文本）下载到 OPC 服务器。

使用这两个复选框可以进行以下设置：

• 默认语言（指定为显示设备的默认语言）：

当报警的默认语言为下列 STEP 7 默认语言之一时： 德语（德国）、英语（美国）、法语

（法国）、西班牙语（传统）、意大利语（意大利）。 否则该复选框不可用。

• 英语（美国）

（如果安装的默认语言为英语（美国））

如果显示设备的默认语言为英语（美国），则会禁用此复选框。

可以选择一个或两个选项。 如果选择这两个选项，则会检查是否在项目的“显示设备语

言”(Language for display devices) 中选择了多语言文本存储。 如果选择了多语言文本存储，

则在向 PC 站执行下载操作时将下载相关文本库。

报警的时间戳

在该参数组中可以决定将由哪一实体设置报警的时间戳。 如果让 CPU 来设置时间戳，则可

获得带具体发生时间的报警。 使用指定时间偏移量的选项还可注册发生的报警，例如，对

于分布在不同时区的工厂，在采集系统中使用公共基准时间。

• CPU 时间戳

为报警分配信号发送 CPU 的时间戳。 例外情况： StatepathEvents 是本地生成的报警，为

其分配 PC 时间 (UTC)。
• CPU 时间 + 偏移量

为报警分配 CPU 发送报警的时间戳；将可选时间偏移量（精确到秒）加到该时间戳上。 
例外情况： StatepathEvents 是本地生成的报警，为其分配 PC 时间 (UTC)。 
时间偏移量的范围： - 23:59:59 到 + 23:59:59

• PC 时间 (UTC)
报警到达接收 PC 站（OPC 服务器）时给其分配时间戳 (UTC)。
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OPC 报警分配表

OPC 报警分配表

参考

OPC 服务器/“属性 > S7 > OPC 报警分配表”(Properties > S7 > Assignment table OPC alarms) 
参数组的设置。

含义

该表显示在项目的“常用数据 > 报警类别”(Common data > Alarm classes) 中组态的报警类

别。 默认情况下，将 OPC 报警类别“OffNormal”分配给消息类别。 如果需要，可分配其它 
OPC 报警类别。

用于通过 S7-1200/S7-1500 访问优化数据块的 S7 连接

为了允许通过 OPC 服务器 V12 访问优化数据块以对 SIMATIC S7-1500 和 SIMATIC S7-1200 的
不确定类型的数据块、位存储器、输入、输出、计数器和定时器进行数据访问，您可以组态

到 CPU 的 S7 连接。

只有使用工业以太网与 S7-1200/S7-1500 建立 S7 连接，才能对优化数据块进行访问。

要求

• STEP 7 Professional V12 SP1 或更高版本

• OPC 服务器 V12 或更高版本

• S7-1500 或 S7-1200 V4.0 或更高版本

OPC 服务器 V12 和 S7 连接之间的连接名称

为 OPC 服务器创建 S7 连接时，STEP 7 会提供一个建议的有效 S7 连接名称。您可以随时更

改这一 S7 连接名称。分配连接名称时，不能使用系统中使用过的一些字符和连接名称。STEP 
7 会自动检查连接名称中是否存在无效字符。
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连接表

在表格网络视图的“连接”(Connections) 选项卡中，已创建的连接及其参数会显示在连接表

中。在“伙伴”(Partner) 列中，可将通信伙伴更改为 OPC 服务器 V12。

特殊连接属性的参数

在单一终端（单向）组态的所选 S7 连接的“巡视”(Inspector) 窗口中，转至“属性 > 组态 > 
特殊连接属性”(Properties > Configuration > Special connection properties)，然后选中“单

向”(One-way) 和“主动连接建立”(Active connection establishment) 复选框。用户无法对

“特殊连接属性”(Special connection properties) 参数组进行任何更改。 

地址详细信息

在单一终端组态的所选 S7 连接“巡视”(Inspector) 窗口的“属性 > 组态 > 地址详细信

息”(Properties > Configuration > Address details) 中，您将看到连接资源中通信伙伴的 
TSAP。本地 TASP 结构如下：

SNOPCCxxxxyyyyyy
• SNOPCC = SIMATIC NET OPC 组态连接

• xxxx = OPC 服务器 V12 的索引

• yyyyyy = S7 连接的组态 ID 
伙伴 TSAP 为“SIMATIC-ROOT-OTH”。
用户无法对“地址详细信息”(Address details) 参数组进行任何更改。

OPC 参数

在单一终端组态的所选 S7 连接“巡视”(Inspector) 窗口的“属性 > 组态 > OPC”(Properties > 
Configuration > OPC) 中，您可使用以下组态选项：

• 启用优化访问

• 组态用于变量优化访问的缓冲区大小

• 通过输入访问密码管理对变量的优化访问

缓冲区大小：

更改在 CPU（S7-1500 或 S7-1200 V4.0）上存在大量数据变量的特定应用程序中的默认缓

冲区大小时，这可能非常有用。优化对数据区域内连续数据变量的访问的目的在于提高性能。

对包含大多数定期或经常访问的连续数据变量的缓冲区大小进行调整，即可得到优化结果。
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为确保可以在一个 CPU 循环内读取或写入 S7OPT 数据，需要将 S7 连接的 OPC 属性中的“优

化缓冲区大小”(Buffer size for optimization) 参数值设为不超过 64 字节（对于固件版本 V4.0 
及以上版本的 S7-1200 CPU）或不超过 512 字节（对于固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
CPU）。对于固件版本低于 V2.0 的 S7-1500 CPU，必须将该参数设置为小于或等于 64 字节。

连接资源

要使用为 OPC 服务器 V12 或更高版本组态的 S7 连接实现对 PLC S7-1500 或者 S7-1200 V4.0 
或更高版本的优化数据块进行数据访问，所需连接资源会显示在 PLC 页面上。在“巡

视”(Inspector) 窗口“属性 > 常规 > 连接资源”(Properties > General > Connection resources) 
的相关 CPU 属性中，可找到显示的所需连接资源。

对于 OPC 服务器 V12 或更高版本的优化数据块进行数据访问时使用的 S7 连接，此类 S7 连
接的资源不会分配给 PLC 上的“S7 通信”(S7 communication) 行，而是分配给“其它通

信”(Other communication) (S7-1500) 行或“空闲可用连接”(Free available connections)
（S7-1200 V4.0 或更高版本）行。对于为 OPC 服务器 V12 到 S7-1500 或 S7-1200 V4.0 或更

高版本组态的 S7 连接，则需要多个连接资源。

更换 OPC 服务器

通过所选 OPC 服务器的“更改设备”(Change device) 快捷菜单，您可以选择使用版本低于 
V12 的 OPC 服务器更换可对 S7-1500 或 S7-1200 V4.0 上的优化数据块进行访问的 OPC 服
务器 V12，反之亦然。 
如果已为正在更换的 OPC 服务器组态了 S7 连接，则在更换该 OPC 服务器期间，您将收到

一条系统消息，提示将删除现有 S7 连接。完成更换后，需要重新创建这些连接。

显示在 OPC 服务器 V12 与 S7-1500 或 S7-1200 V4.0 或更高版本之间的单一终端（单向）组态的 S7 连
接

当 OPC 服务器 V12 向 S7-1500 或 S7-1200 V4.0 或更高版本成功发送对优化数据块的数据

访问作业后，此连接会显示在 STEP 7 中相应 PLC 的在线连接表中。

这类连接还会显示在“巡视”(Inspector) 窗口中所选在线 CPU 的“连接信息”(Connection 
information) 中：PLC 上使用的在线连接资源均会显示在此处。
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冗余 OPC UA 服务器

冗余 OPC UA 服务器 - 基本信息

透明 OPC UA 冗余服务器   
下图显示了透明 OPC UA 冗余解决方案中的 OPC UA 服务器是如何嵌入到冗余组中并进行组

态的。
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① 为每个冗余 OPC UA 服务器组态一个 PC 站。 分配给 OPC UA 客户端的冗余 PC 站构成一个冗余组。 此
分配是通过为 OPC UA 服务器统一组态“冗余组的 IP 地址”进行的。
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② 使用冗余组的 OPC UA 客户端位于更高层级的 PC 站中。

在 STEP 7 项目中，更高层级的 PC 站不需要进行组态便可使用 OPC UA 冗余。

③ OPC UA 服务器与可编程控制器之间通过多个组态相同的 S7 连接进行通信。

根据组态的具体情况，可通过工业以太网或 PROFIBUS 使用 S7 连接。

将一个 SIMATIC NET OPC 服务器设置为 S7 OPC UA 服务器，以实现透明 OPC UA 冗余

在组态期间执行下列步骤，便可实现更高层级的 OPC UA 客户端使用的透明冗余：

1. 要运行具有冗余 SIMATIC NET OPC UA 服务器的 PC 站，应为每个站创建版本不低于 V8.1 的 
OPC 服务器类型的组件。 为这些 OPC 服务器启用 S7 UA 冗余。

2. 它们会采用虚拟 IP 地址。 之前已网络负载平衡管理器 (NLB) 中为相关的两个 PC 站都指定了
该虚拟 IP 地址。 虚拟 IP 地址会映射到 OPC UA 服务器的实际 IP 地址。

3. 指定两个 OPC UA 服务器进行通信的端口，以便它们能同步数据；

4. 为两个 OPC UA 服务器组态几个相同的 S7 连接，以便与所连接的自动化系统进行通信；

5. 验证证书将自动生成并分配给 PC 站。 如有必要，可以为这两个冗余 PC 站分配新生成的验证
证书。

一致性检查

保存和编译组态时，将执行一致性检查。 对于 OPC UA 冗余，将检查下列内容：

• 冗余组中的服务器到服务器地址必须是唯一的。 冗余组的公共 IP 地址也只能在项目中使

用一次。

• 冗余组的每个成员必须使用相同的 S7 连接，连接的名称和通信伙伴都应相同。

• 冗余组中各 PC 站的硬件组态必须相同。 也就是说，冗余 PC 站中用于实现冗余功能的模

块必须相同。

• S7 连接的参数必须相同；这些参数包括连接建立、报警、优化、PDU 大小、并行作业数

和监视时间。

• OPC UA 服务器的 S7 设置必须相同；其中包括循环时间、访问权限、S7 报警和 S7 符号。

说明

建议： 永久建立的 S7 连接

强烈建议您在 OPC UA 服务器中组态永久建立的主动 S7 连接。 这样，如果出现服务器故

障，可缩短故障切换的时间。

步骤/建议

各冗余 OPC UA 服务器的参数分配必须互相匹配。 保存和编译组态时，将执行一致性检查。
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使用 STEP 7 选项进行复制可降低出现不一致信息的风险。 既可以复制整个 PC 站也可以只

复制 OPC 服务器。 如果已组态 S7 连接，也会复制此连接。 仍然需要为所复制的 PC 站中的

连接分配相应的连接伙伴。

参见

组态 S7 UA 冗余 (S7 UA redundancy) 选项卡 (页 1987)

组态 S7 UA 冗余 (S7 UA redundancy) 选项卡

参考

在“属性 > 常规 > S7 UA 冗余”(Properties > General > S7 UA Redundancy) 参数组中设置冗余 
OPC UA 服务器

透明 OPC UA 冗余   
在此参数组中，可将 PC 站组态为冗余 OPC UA 服务器，以实现透明 OPC UA 冗余。 在这里

使用 SIMATIC NET OPC 服务器版本 V8.1
分配给 OPC UA 客户端的冗余 PC 站属于一个冗余组。

在此参数组中，请按照下面列出的步骤进行操作：  
1. 选择“启用冗余”(Enable redundancy) 选项。

2. 输入冗余组的 IP 地址。 此处有以下选项：

– 可直接输入 IP 地址，或者接受/修改建议的 IP 地址。

如果要创建新的冗余组，请选择此选项。

– 单击“分配”(Assign) 按钮

选择此选项，将 OPC 服务器分配给现有冗余组。

说明

执行输入或分配之后，请注意参数组底部的“冗余组其它成员的 IP 地址”(IP addresses 
of the other members of the redundancy group) 表。 可在表中看到哪些 OPC 服务器

被分配到了同一冗余组。

3. 指定用于与 OPC UA 客户端通信的冗余端口；适用时，请接受默认设置。  
4. 设置服务器到服务器通信的相关参数。

5. 如有必要，可使用“显示...”(Display...) 按钮检查分配给 OPC 服务器的验证证书。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 1987



参数/输入区/按钮

• “启用冗余”选项

选择此选项后，将启用 OPC UA 服务器功能的参数分配选项。

• “分配...”按钮

打开可在其中选择已创建冗余组的对话框。

• “冗余组的 IP 地址”参数

虚拟 IP 地址，OPC UA 客户端可通过此地址到达冗余 OPC UA 服务器（冗余组）。 
在网络负载平衡管理器 (NLB) 中为相关两个 PC 站都指定该虚拟 IP 地址。 虚拟 IP 地址会

映射到 OPC UA 服务器的实际 IP 地址。 
• “冗余端口”参数

用来与 OPC UA 客户端通信的端口。

默认值： 4845
• “服务器到服务器端口”参数

用来与冗余组中的 OPC UA 服务器进行同步通信的端口。

默认值： 4846
• “服务器到服务器接口”参数

在此选择与子网的接口，通过此接口实现与冗余组中的 OPC UA 服务器同步。

• “证书”输入区/“显示...”按钮

STEP 7 会自动生成证书，此证书会在连接建立期间传送到 OPC UA 客户端。 在后续通信

期间，OPC UA 客户端会使用此证书进行验证。

此证书还用于传送实现数据加密的密钥。 
私钥保留在服务器中，用于进行加密。 使用服务器通过证书发来的对应公钥，客户端便

可对服务器的消息进行加密。

可在此显示当前有效的证书并进行选择。

注意：

证书显示功能不会识别是否已在显示某个证书。 每次单击“显示...”(Display...) 按钮都会

打开新的证书显示画面。

• “证书”输入区/“更新”按钮

指示 STEP 7 创建新证书。
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冗余组其它成员的 IP 地址

显示冗余组其它成员 冗余组由分配了同一“冗余组的 IP 地址”(IP address of the redundancy 
group) 的 PC 站组成。

说明

冗余组中成员的 大数量

在当前版本的 STEP 7 V12 中，冗余组中支持 2 个 OPC UA 服务器。 

参见

冗余 OPC UA 服务器 - 基本信息 (页 1984)

分配 S7-UA 冗余组

参考

在“属性 > 常规 > S7 UA 冗余 > S7 UA 冗余主站”(Properties > General > S7 UA Redundancy 
> S7 UA Redundancy Master) 参数组中设置冗余 OPC UA 服务器

分配现有 S7-UA 冗余组

下表列出了 STEP 7 项目中的可用及可选冗余组及其 IP 地址。

如果已将新 IP 地址分配给当前 OPC 服务器，则会显示以下条目，而不显示此分配：

• “（自身冗余组 <IP 地址>）”

请按照下列步骤进行操作：

1. 选择所需冗余组。

2. 单击“确定”(OK) 按钮确认对话框。

之后会在“S7-UA 冗余”(S7-UA Redundancy) 参数组中采用所选冗余组的 IP 地址。 

参见

冗余 OPC UA 服务器 - 基本信息 (页 1984)
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OPC 服务器的 PLC 报警

SIMATIC NET OPC 服务器 - 有关组态 CPU 消息的建议

如果为 PC 站的 OPC 服务器组态 PLC 报警，则 STEP 7 将不会验证组态的一致性。为确保 PLC 
报警功能正常发挥作用，请遵循以下建议：

• 只为每个 PLC 组态一个具有中断功能的 S7 连接以用于接收报警。

• 在指定的项目中只使用一种报警文本语言。不支持使用多语言的报警文本。

• 对于所有报警，避免输入用户特定的源（其它文本 1）。如果使用默认的源，则将自动

确保报警的唯一性。

OPC 程序报警编辑器

常规

OPC 程序报警编辑器适用于 V14 及更高版本的 OPC 服务器。这可帮助您在 PC 站或 OPC 服
务器与 S7-1500/S7-1500S 之间组态 S7 连接的 OPC 程序报警，以便用户特定视图中的显示

对应于您的工厂拓扑。同时，可以在用户特定视图中添加、重命名或删除区域、源和条件，

而且也可以使用不同语言对其进行管理。根据 STEP 7 项目的树结构，对默认视图中 OPC 程
序报警的结构和名称进行预设。在 S7-1500/S7-1500S 的 STEP 7 组态中，组态 OPC 程序报

警的文本。编译和下载 PC 站的组态后，用户特定视图中 OPC 程序报警的已创建结构与具有

浏览器接口的 OPC UA 客户端中显示的相同。

默认视图

默认视图中显示了可用的 OPC 程序报警。使用大量 OPC 程序报警时，建议对 PLC 组态与 OPC 
组态间进行协调以使管理更清晰。

要求在 S7 连接的 OPC 属性中启用复选框“保持永久连接”(Maintain connection 
permanently) 和“接收程序报警”(Receive program alarms)（选择“网络视图”(Network 
view) >“连接”(Connections) 选项卡 >“S7 连接”(S7 connection) >“常规”(General) 选项卡 >
“OPC”>“建立连接”(Connection establishment) 或“报警”(Alarms)）。

说明

在编辑器中组态后，如果禁用 S7 连接的 OPC 属性中的“保持永久连接”(Maintain connection 
permanently) 和“接收程序报警”(Receive program alarms) 复选框，则在两个选项重新启用

前，默认视图中不再显示组态的 OPC 程序报警。
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说明

如果不在用户特定视图中组态 OPC 程序报警并将 STEP 7 项目下载到 PC 站，OPC UA 客户端

中的 OPC 程序报警将与 STEP 7 项目的预设树结构显示的相同。

用户特定视图

在用户特定视图中，可以创建符合您的要求的 OPC 程序报警。利用“S7OPTAREAS:”的快捷菜

单，可以根据工厂拓扑定义区域和源，并在相关源中添加条件。 
在默认视图和用户特定视图之间，箭头符号显示条件的图形分配。如果在用户特定视图中选

择条件，可基于箭头符号看到来源和目标。根据所选节点或者树结构展开/折叠程度的不同，

箭头符号的位置也会有所变化。对于折叠的树结构，箭头符号会合并显示。通过箭头符号显

示条件的图形分配，存在以下几种选项：

• 在两视图中完全展开树结构。通过选择条件，显示条件的来源和目标之间恰好 1:1 的分

配。 
• 在默认视图中折叠包含条件（来源）的区域或源。在用户特定视图中选择条件（目标）。

箭头从默认视图中的区域或源指向用户特定视图中的条件（目标）。

• 在用户特定视图中折叠包含组态的条件（目标）的区域或源。在默认视图中选择条件（来

源）。箭头从用户特定视图中的区域或源指向默认视图中的条件（来源）。

• 在默认视图中选择未在用户特定视图中组态的条件。由于未进行分配或无法进行分配，因

此不显示箭头符号。

在用户特定视图中组态条件后，它在默认视图中会灰显。从用户特定的视图中删除条件后，

它在默认视图中将不再灰显，并且可在用户特定视图的其它位置再次使用。 

说明

如果从 S7-1500/S7-1500S 中删除了 OPC 程序报警，则默认视图中将不再显示这些程序报

警。在用户特定视图中，这些 OPC 程序报警会以红色标记且不一致。不一致的 OPC 程序报

警无法再使用，并且需要手动删除。

说明

对于所有在 PLC 上组态的 OPC 程序报警，即使未在用户特定视图中组态，也能在加载 PC 站
时一同被加载进去。在 OPC 客户端上，这些未在编辑器中组态的 OPC 程序报警包含在特殊

文件夹中。该文件夹的名称与 PLC 组态中的名称相对应。
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使用的图标的含义

在 OPC 程序报警的编辑器中，有如下图标可用于在两个视图中显示区域、源和条件：

区域： 
在默认视图中，每个站名称（例如，站 1）、设备名称（例如，控制器 1）和组（例如，组 1）
都表示为区域。生成的树结构取决于 STEP 7 项目结构。

由于开始时不存在区域，因此必须首先在用户特定视图中创建区域。可以定义多个区域。

源：

默认视图中的源由站名称（例如，站 1）、设备名称（例如，控制器 1）和 PLC 报警数据块

的符号名称（例如，电机 1）组成。

必须在用户特定视图中将源添加到区域中。一个区域可以添加多个源。

条件：

默认视图中的条件由组态的 OPC 程序报警的名称组成。示例：alarm_motor1
从默认视图将条件拖至用户特定视图中所需的源。 

“常规”选项卡

“常规”(General) 选项卡显示所选 OPC 程序报警的“条件”(Condition)、“OPC 严重程度”(OPC 
severity) 和“OPC 事件类型”(OPC event type) 属性。可编辑输入框“条件”(Condition)。

“常规 > OPC 报警实例”选项卡

在“常规 > OPC 报警实例”(General > OPC alarm instances) 选项卡中，可以获取 OPC 程序

报警各属性的总览。这些属性在此处为只读，无法更改。
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OPC 程序报警的下列属性：

• 名称

指定 OPC 程序报警的名称

• ID
指定 OPC 程序报警的 ID。

• PLC 名称

指定在其中组态 OPC 程序报警的 S7-1500/S7-1500S 的名称。

• 消息文本

指定在 S7-1500/S7-1500S 上组态的消息文本。

• 条件

指定条件的名称

• OPC 严重程度

指定 OPC 程序报警的 OPC 严重程度。

• 区域

指定 OPC 程序报警的区域名称

“语言和资源”对话框

在“语言和资源”(Languages & Resources) 对话框中，可以在“STEP 7 Professional (TIA 
portal)”支持的所有语言中设置编辑语言和参考语言。例如，您可以用德语进行编辑和保存，

当切换为英语时，可以用英语重命名并存储 OPC 报警的名称。根据您现在设置的 OPC 程序

报警名称使用的语言，将始终为您显示“正确的”语言。在用户特定视图中，将使用字符“<”
和“>”将尚未翻译的 OPC 程序报警的新名称括上。在默认视图中，所有语言都会使用在 PLC 的
组态中定义的相同名称。

可以通过“项目树 > 语言和资源 > 项目语言”(Project tree > Languages & resources >"Project 
languages) 添加更多项目语言。 
例如：在“项目树 > 语言和资源 > 项目文本”(Project tree > Languages & resources >"Project 
texts) 中，可以显示和编辑包括条件的报警文本在内的所有项目文本。在同一巡视窗口中，

还可以导入项目文本，或者导出所选项目文本（这里指条件）。

说明

将 OPC 程序报警的名称翻译成不同的语言时，出于处理简便性方面的考虑，建议使用上述

导入或导出功能。
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首次使用编辑器时的典型步骤

步骤如下：

1. 在 S7-1500/S7-1500S 中为 STEP 7 项目创建 OPC 程序报警。对于 S7 连接，必须启用 OPC 属性
“保持永久连接”(Maintain connection permanently) 和“接收程序报警”(Receive program 
alarms)。

2. 双击 STEP 7 项目相关 OPC 服务器项目树的树结构中的“OPC 程序报警的编辑器”(Editor for OPC 
program alarms)，打开 OPC 程序报警的编辑器。

3. 在用户特定视图中，从“S7OPTAREAS:”的快捷菜单中选择命令“添加区域节点”(Add area 
node)。 

4. 为新建区域分配任何名称（禁用字符“\”和控制字符）。为符合工厂拓扑，可以在该区域中放
置其它区域。

5. 从相关区域的快捷菜单中选择命令“添加源”(Add source)。 
6. 为源分配任何名称（禁用字符：控制字符）。

7. 从默认视图将条件拖至用户特定视图中的所需位置。

8. 为条件分配任何名称（禁用字符：控制字符）。

9. 如有必要，在“语言和资源”(Languages & Resources) 对话框中指定编辑和参考语言。请注
意，尖括号 (<>) 中未翻译的名称将被翻译。

10.保存并编译新组态，或者将新组态加载到 PC 站和 PLC 中。

11.打开具有浏览接口的 OPC UA 客户端。 
12.启用并监视组态的 OPC 程序报警。

说明

如果选择已创建的节点，那么可以使用数字键盘中的“x”、“+”和“-”键来快速打开和关闭较低

层级的树结构。

• 乘号键“x”：打开所选节点的全部较低层级的树结构。

• 加号键“+”：仅打开所选节点。

• 减号键“-”：关闭所选节点的全部较低层级的树结构。

这些快捷键在默认视图和用户特定视图中均适用。

进一步使用编辑器时的典型步骤

1. 双击 STEP 7 项目相关 OPC 服务器项目树的树结构中的“OPC 程序报警的编辑器”(Editor for OPC 
program alarms)，打开 OPC 程序报警的编辑器。

2. 分析现有组态的实际情况。

3. 确定想要重新组态的内容。

4. 相应地进行更改。

5. 保存并编译新组态，或者将新组态加载到 PC 站和 PLC 中。
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6. 打开具有浏览接口的 OPC UA 客户端。

7. 启用并监视组态的 OPC 程序报警。

一致性检查

在下载到 PC 站之前，会检查 OPC 程序报警编辑器中组态的一致性。在此期间，会触发以下

编译错误或警告：

编译错误或警告 解决方法

错误：指定 PLC 的 OPC 程序报警通过多种连接进行连

接。

OPC 程序报警只能通过一条 S7 连接进行连接。

错误：指定的源和条件组合在某种语言中不是唯一的。必须对源和条件的组合进行唯一组态。

错误：指定路径中的 OPC 程序报警包括指定语言中的无

效字符。

只能使用允许的字符：

错误：对于指定路径中的 OPC 程序报警，至少有一个区

域节点、源或条件包含指定语言中不可见的 ANSI 编码

字符。 

只能使用允许的字符：

错误：对于指定路径中的 OPC 程序报警，至少有一个区

域节点、源或条件未翻译成指定语言。 
必须将所有内容都翻译成使用的语言。

错误：指定路径中的 OPC 程序报警不再有效，因为与指

定的 PLC 之间不存在含有效报警属性的 S7 连接。 
需要在用户特定视图中创建一条合适的 S7 连接或者

删除指定的 OPC 程序报警。

错误：指定路径中的 OPC 程序报警不再有效，因为不再

存在对应的 PLC 报警实例。 
需要在用户特定视图中删除指定的 OPC 程序报警。

警告：指定报警文本未翻译成指定语言。 预设文本必须采用指定语言。

警告：未在用户特定视图中组态指定路径上的指定 OPC 
程序报警，但是 OPC 服务器使用了至少一个在用户特定

视图中组态的 OPC 程序报警。 

如有必要，请在用户特定视图中对警告中显示的 OPC 
程序报警进行组态。

说明

必须消除显示的编译错误后，才能将组态下载到 PC 站。 
在适用情况下，可以忽略编译警告。也就是说，无需修正警告内容即可将组态下载到 PC 站。
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访问历史数据 (Historical Access)

要求

以下要求与使用历史数据相关：

• 多可在 S7OPT 中同时启用 1000 个符号作为历史数据， 多可在 S7 OPC UA 服务器中

启用 1000 个符号作为历史数据。

• 仅可启用可见符号作为历史数据。
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• 仅可启用至少具有读取权限（读取或读取/写入）的符号作为历史数据。

• 只有以下 S7OPT 或 S7 数据类型可访问历史数据：

S7OPT 数据类型 OPC UA 数据类型

BYTE 字节

USINT NByte
CHAR SByte
SINT SByte
WCHAR UInt16
WORD UInt16
UINT UInt16
DWORD UInt32
UDINT UInt32
LWORD UInt64
ULINT UInt64
INT Int16
DINT Int32
LINT Int64
REAL 浮点

LREAL 双精度

DATE_TIME UtcTime
LDT UtcTime
DTL UtcTime
DATE UtcTime
TIME Int32
LTIME Int64
TOD UInt32
LTOD UInt64
S5TIME UInt16
BOOL 布尔

STRING 字符串 (UTF-8)
WSTRING 字符串 (UTF-8)
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S7OPT 数据类型 OPC UA 数据类型

TIMER UInt16
COUNTER UInt16

支持的 S7 数据类型 OPC UA 数据类型

BYTE 字节

CHAR SByte
WORD UInt16
DWORD UInt32
INT Int16
DINT Int32
REAL 浮点

DATE_TIME UtcTime
DATE UtcTime
TIME Int32
TOD UInt32
S5TIME UInt16
BOOL 布尔

STRING 字符串 (UTF-8)
TIMER UInt16
COUNTER UInt16

激活历史数据

要激活历史数据，请导航到已组态的符号，并选中“启用历史数据访问”(Enable access to 
historical data) 复选框。

说明

默认为所有符号启用历史数据访问。 

在符号组态中使用历史数据

如果在表中选择的行包含历史数据，则会在“历史数据”(Historical data) 列中显示值“True”。 
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如果在表中选择的行不包含任何历史数据，则会在“历史数据”(Historical data) 列中显示值

“False”。
如果在表中选择的行不包含任何历史数据，但其中一个子节点包含历史数据，则会在“历史

数据”(Historical data) 列中显示值“mixed(False)”。
如果在表中选择的行包含历史数据，但其中一个子节点中已禁用历史数据，则会在“历史数

据”(Historical data) 列中显示值“mixed(True)”。
使用“历史数据数”(Number of historical data) 在符号组态左侧显示所选历史数据的数量。 
如果“历史数据”(Historical data) 表列中未显示任何值，说明所选节点不包含任何可启用的

历史数据。

CSV 导入/导出

如果在 CSV 导入/导出期间启用历史数据，可选择以下访问权限：

• N
无

• R
只读访问权限 - 历史数据未启用

• HR
读访问权限 - 历史数据已启用

• W
只写访问权限

• RW
读写访问权限 - 历史数据未启用

• HRW
读写访问权限 - 历史数据已启用
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1.4.3 点对点连接组态 (S7-1500)

1.4.3.1 组态点对点连接 (S7-1500)

简介 (S7-1500)

通信模块概述 (S7-1500)
自动化系统包含各式各样的组件。其中也包括通信模块。串行通信通过点对点连接提供简单

的数据交换功能。 
通过在 OSI 层模型中的较低层设置通信参数，便可以自定义各种通信伙伴（请参见传输安全性 
(页 2007)部分）。

只有利用带有串行接口的通信模块 (CM)，才能通过与 S7-1500、ET 200MP 和 ET 200SP 的
点对点连接实现通信。

就此应用，SIMATIC S7 有许多模块可提供物理接口和基本协议机制。

• RS232：该接口通过附加伴随信号协调伙伴之间的通信。

• RS422/RS485：该接口可通过使用差分电压作为传输技术来延长线路，还可以通过总线

结构实现包含 2 台以上设备的结构 (RS485)。
执行 CPU 和 CM（通信模块）之间协调工作的指令可用于从 CPU 向相应模块传送数据。它

们将向用户程序通知是否已成功发送或接收新数据。在没有 SIMATIC CPU 的系统中，用户必

须自行编写这些指令的功能 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
59062563)。
本功能手册介绍了 PtP 通信模块的功能和使用。

组件和订货号概述 
通信模块及其应用适宜性的表格式概述

通信模块 S7-1500 ET 200MP ET 200SP 订货号

CM PtP RS232 BA 1) X X ‑ 6ES7540-1AD00-0AA0
CM PtP RS422/485 BA X X ‑ 6ES7540-1AB00-0AA0
CM PtP RS232 HF 2) X X ‑ 6ES7541-1AD00-0AB0
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通信模块 S7-1500 ET 200MP ET 200SP 订货号

CM PtP RS422/485 HF X X ‑ 6ES7541-1AB00-0AB0
CM PtP (ET 200SP) ‑ ‑ X 6ES7137-6AA01-0BA0

1) BA = Basic
2) HF = High Feature

说明

带 IM 155-6 MF HF 的 CM PtP (ET 200SP)
对于接口模块 IM 155-6 MF HF (6ES7155-6MU00-0CN0)，可使用不同的现场总线协议

（Profibus/Profinet 除外）。在这种情况下，不能使用指令库 PtP Communication。请注意

《使用 PROFINET 控制器进行 CM PtP 操作 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/59062563)》编程手册中的信息。另请参见接口模块的设备手册，可从 Internet 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109773210) 上下载。

组件和接口概述   
通信模块及其功能的表格式概述。

通信模块 接口 协议 连接技术

    Freepor
t

3964(R) Modbu
s 
Master

Modbu
s Slave

USS-
Master

D 型
9 针

D 型
15 针

CM PtP RS232 BA RS232 X X - - X X -
CM PtP RS422/485 BA RS422 X X - - X - X

RS485 X - - - X - X
CM PtP RS232 HF RS232 X X X X X X -
CM PtP RS422/485 HF RS422 X X X X X - X

RS485 X - X X X - X
CM PtP (ET 200SP) RS232 X X X X X ET 200SP 

BaseUnit 1)RS422 2) X X X X X
RS485 X - X X X

1) BaseUnit 用端子替代 D 型接口；分配取决于物理传输属性

2) CM PtP 通信模块也可用于 RS422 操作中的多点连接
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组件和数据传输速率概述   
通信模块可以按照不同的数据传输速率收发数据。下表显示了各个通信模块的分配。

通信

模块

数据传输速率 (bps)

  300 600 120
0

240
0

480
0

9600 1920
0

3840
0

5760
0

7680
0

11520
0

250000
1)

CM PtP RS232 BA X X X X X X X - - - - -
CM PtP RS422/485 
BA

X X X X X X X - - - - -

CM PtP RS232 HF X X X X X X X X X X X -
CM PtP RS422/485 
HF

X X X X X X X X X X X -

CM PtP (ET 200SP) X X X X X X X X X X X X
1) 专用于 RS485 接口使用 DMX512 协议时

组件和接收缓冲区大小概述   
每个通信模块都有一个缓冲区用来缓存接收到的帧。下表显示了单帧 大长度的分配以及单

个通信模块存储器的大小。

模块 接收缓冲区大小

KB
大帧长度

KB
可缓冲帧

CM PtP RS232 BA 2 1 255
CM PtP RS422/485 BA 2 1 255
CM PtP RS232 HF 8 4 255
CM PtP RS422/485 HF 8 4 255
CM PtP (ET 200SP) 4 2 255
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伴随信号和数据流控制     
• 使用 XON/XOFF 进行软件数据流控制

自由口协议支持使用 XON/XOFF 通过 RS232 和 RS422 接口进行数据流控制。

• 使用 RTS/CTS 进行硬件数据流控制

自由口协议支持使用 RTS/CTS 通过 RS232 接口进行数据流控制。

• 伴随信号的自动操作

RS232 伴随信号可使用 Freeport、Modbus 主站和 Modbus 从站协议通过 RS232 接口进

行控制。（仅在硬件数据流控制激活时可用。）

通信模块的协议   
您可使用不同协议建立通信连接，具体取决于所使用的通信模块： 
• Freeport：传输不带有指定协议格式的 ASCII 字符串

• 3964(R)：可编程逻辑控制器之间的通信（主站/主站通信）

• Modbus RTU：可编程逻辑控制器之间的通信（主站/从站通信）。通信模块既可以是主

站，也可以是从站。

• USS：可编程控制器与变频器之间的通信（主站/从站通信）。通信根据变频器技术要求

而定制。通信模块仅可作为主站。

处理步骤概述 (S7-1500)

点对点连接   
系统提供了多种在两个或更多通信伙伴之间进行数据交换的联网选项。 简单形式的数据互

换是通过两个通信伙伴之间的点对点连接进行的。

通信模块 (CM) 构成了可编程逻辑控制器与通信伙伴之间的接口。数据在串行模式中通过与

通信模块的点对点连接发送。

组态/参数分配

组态通信模块包括在 STEP 7 (TIA Portal) 的设备组态中布置通信模块，以及在通信模块属性

对话框中设置特定的协议参数（静态组态）。 
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编程

编程包括通过用户程序将通信模块以程序特定的方式连接到相应的 CPU。使用 STEP 7 (TIA 
Portal) 编写通信模块程序。

CPU、通信模块和通信伙伴之间通过指令进行通信。大量指令适用于 S7-1500 和 S7-1200 自
动化系统。可以在用户程序中使用这些指令启动和控制通信，以及改变运行组态（动态组

态）。 
有关详细信息，请参见指令概述 (页 2004)和 STEP 7 (TIA Portal) 在线帮助。

指令概述 (S7-1500)

数据通信 
可通过通信模块在 CPU 和通信模块之间实现两种类型的数据交换：

• 非周期性数据交换 (Universal)
点对点指令通过读取或写入数据记录来与通信模块进行异步通信。

数据传输将在多个周期内进行。

说明

CPU 组态限值

在将指令与异步通信搭配使用时，应考虑相应 CPU 针对读取和写入数据记录的组态限值。

如果 CPU 上同时有多个指令需要读取或写入数据记录，则用户程序在调用每个指令时可

能需要存在一定的间隙。

• 周期性数据通信（针对多短帧情况进行性能优化 (页 2023)）
借助通信模块的 IO 数据，点对点指令按照与应用周期同步的方式与通信模块进行通信。 
输入数据包含 32 个字节，其中 24 个字节可供帧使用。输出数据包含 32 个字节，其中 30 
个字节可供帧使用。使用循环数据可优化响应时间，尤其是在并行使用多个 CM PtP 的情

况下。

说明

指令库 PtP-Communication V4.0 及更高版本支持循环数据交换。

指令概述

通信协议在通信模块上执行。协议用于使通信模块的接口适应通信伙伴的接口。

CPU、通信模块和通信伙伴之间通过特殊指令和支持相应通信模块的协议进行通信。
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指令构成 CPU 与通信模块之间的软件接口。必须从用户程序中循环调用这些指令。使用指

令库 PtP-Communication V4.0 及更高版本时，指令独立检测“性能”(Performance) 选项是

否处于活动状态，并调整数据交换方法。

这些指令是 STEP 7 (TIA Portal) 的一部分。它们位于“通信 > 通信处理器”(Communication 
> Communication processor) 下的“指令”(Instructions) 任务卡中。如果支持所需功能，它

们便适用于所有列出的通信模块。

表格 1-108 PtP 相关指令

指令 含义

Send_P2P 将数据发送给通信伙伴。   
Receive_P2P 接收来自通信伙伴的数据。   
Receive_Reset 清除通信模块的接收缓冲区。   
Port_Config 动态分配基本接口参数。   
Send_Config 发送参数分配；动态分配端口的串行发送参数。   
Receive_Config 接收参数分配；动态分配端口的串行接收参数。   
P3964_Config 协议组态；动态组态程序 3964(R) 的参数。   
Signal_Get 读取 RS232 伴随信号。   
Signal_Set 设置 RS232 伴随信号。   
Get_Features 读取通信模块支持的扩展功能。   
Set_Features 激活通信模块支持的扩展功能。   

表格 1-109 Modbus 的指令

指令 含义

Modbus_Master 作为 Modbus 主站通过 PtP 端口进行通信。   
Modbus_Slave 作为 Modbus 从站通过 PtP 端口进行通信。   
Modbus_Comm_Lo
ad 

为 Modbus RTU 组态通信模块的端口。    

表格 1-110 USS 的指令

指令 含义

USS_Port_Scan 通过 USS 网络进行通信。   
USS_Drive_Control 与驱动器交换数据。   
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指令 含义

USS_Read_Param 从驱动器读取参数。   
USS_Write_Param 更改驱动器中的参数。   

串行通信的基本知识 (S7-1500)

串行数据传输 (S7-1500)
在串行数据传输期间，要传输的信息字符的各个位均按照所定义的顺序依次发送。   

双向数据传输 - 工作模式   
对于双向数据传输，通信模块具有两种工作模式：

• 半双工操作

数据在通信伙伴之间在两个方向上交替地进行交换。在半双工工作中，一个通信伙伴发

送数据，与此同时，另一个通信伙伴接收数据。在此过程中，一条线路交替着用于发送

或接收。   
• 全双工操作

数据在一个或多个通信伙伴之间同时双向交换，也就是说可以同时发送和接收。该过程

要求一条线路用于发送，一条线路用于接收。   

数据传输   
仅在字符传输期间才支持所谓的时基同步（在固定字符串传输时使用的固定计时码）。每个

要发送的字符前附加一个同步脉冲，也称为起始位。起始位传输的长度确定时钟脉冲。字符

传输结束由一个或两个停止位构成。

声明

除起始位和停止位外，还必须先在发送和接收伙伴之间做进一步声明，然后才能进行串行传

输。这些声明包括：

• 数据传输速率

• 帧的开始和结束标准（例如，字符延迟时间）

• 奇偶校验

• 数据位个数（7 或 8 个位/字符）

• 停止位个数（1 或 2 个）

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2006 编程和操作手册, 11/2022



传输安全性 (S7-1500)
传输安全性在数据传输和传输程序选择上起着重要作用。一般而言，使用参考模型的层数越

多，传输安全性越高。   

现有协议的分类

下图说明了通信模块的协议与参考模型的匹配情况。

图 1-76 参考模型中现有通信模块协议的分类

使用自由口时的传输安全性   
使用自由口时的传输安全性：

• 使用自由口发送数据时，除了使用奇偶校验位外，没有其它的数据保护措施。这意味着

使用自由口传输数据非常有效，但数据安全性却无法保证。可通过帧起始条件和帧结束

条件的参数分配来实现某种程度上的数据安全性。

• 使用奇偶校验位可确保能够识别出要发送字符中的位的反转。然而，如果字符中有两位

或更多位被反转，则无法确保仍能检测到这些错误。
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• 例如，为了提高传输安全性，您可以执行检验和、帧长度规范或可组态结束条件。这些

措施必须由用户执行。

• 通过对发送或接收帧进行响应的确认帧，可以进一步增强数据安全性。这适用于使用高

级协议进行数据通信的情况（ISO 7 层参考模型）。

使用 3964(R) 的传输安全性   
奇偶校验位用于提高数据安全；根据组态情况将待传送的数据位数转换为奇数或偶数。 
使用奇偶校验位可确保能够识别出要发送字符中的位的反转。然而，如果字符中有两位或更

多位被反转，则无法再可靠地检测到这些错误。

如果将奇偶校验设置为“无”，将不传输奇偶校验位。此设置会降低传输安全性。

可以使用两种不同的程序进行数据传输，即使用或不使用块校验字符的数据传输：

• 不带有块校验字符 (BCC) 块检查字符的数据传输：3964
可通过指定的帧结构、帧分解和帧重复来实现传输安全性。 

• 带有块检查字符的数据传输：3964R
可通过指定的帧结构和帧分解、帧重复并使用 block check character (BCC) 来实现高度的

传输安全性。 
在本手册中，当说明和注释提及两个数据传输模式时会使用术语 3964(R)。

Modbus 和 USS 的传输完整性   
奇偶校验位用于提高传输安全性；它会根据组态情况将待传送的数据位数转换为奇数或偶

数。 
使用奇偶校验位可确保能够识别出要发送字符中的位的反转。然而，如果字符中有两位或更

多位被反转，则不再能清楚地检测到该错误。

如果将奇偶校验设置为“无”，将不传输奇偶校验位。此设置会降低传输安全性。

Modbus 会额外使用循环冗余校验 (CRC)。使用这种方法时，将在传输数据之前以所谓的 CRC 
值形式向用户数据的每个数据块添加附加冗余。这是一个使用特定程序计算的检查值，它可

以用来检测传输过程中可能发生的任何错误。

USS 额外使用 BCC（block check character，块检查字符）。块检查字符在接收时形成，并

在读入整个帧后与收到的 BCC 进行比较。如果这两个字符不匹配，则不对帧进行评估。如

果有一个字符传输不正确，则能够可靠地检出错误。如果有偶数个字符传输不正确，则无法

再可靠地检出错误。
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RS232 模式 (S7-1500)
以下通信模块支持 RS232 模式：   
• CM PtP RS232 BA
• CM PtP RS232 HF
• CM PtP (ET 200SP)
在 RS232 模式中，可通过两条线路发送数据。单独的线路可用于发送方向和接收方向。发

送和接收可同时进行 (full duplex)。

RS232 信号   
除了 TXD、RXD 和 GND 信号外，通信模块还在使用 RS232 硬件时提供了附加 RS232 信号：

TXD 输出 发送的数据；

接口正在发送

RXD 输入 接收的数据；

接口正在接收

GND   功能性接地； 
隔离

DCD 输入 数据载体检测；

连接调制解调器时的载体信号。通信伙伴指明其已识别到进入数据。

DTR 输出 数据终端就绪；

DTR 设置为“ON”：通信模块开启，准备好运行

DTR 设置为“OFF”：通信模块没有开启，未准备好运行

DSR
 

输入 数据集准备就绪；

DSR 设置为“ON”：通信伙伴发出已准备好运行的信号

DSR 设置为“OFF”：通信方没有开启，未准备好运行

RTS
 

输出 请求发送；

RTS 设置为“ON”：通信模块已做好发送准备；向通信伙伴发出数据已

准备好发送的信号

RTS 设置为“OFF”：通信模块未做好发送准备
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CTS 输入 清除发送；

通信伙伴可以接收到通信模块的数据（响应通信模块的 RTS = ON）

CTS 设置为“ON”：向通信伙伴发出已准备好接收的信号

CTS 设置为“OFF”：向通信伙伴发出“未准备好接收”信号

RI
 

输入 用于连接调制解调器的呼入（振铃指示器）

通信模块通电后，输出信号的状态为 OFF（未激活）。

可在通信模块的用户接口中组态 DTR/DSR 和 RTS/CTS 控制信号的操作。   
在以下情况中，RS232 信号不会受到影响：   
• 已组态的数据流量控制 "Hardware RTS always switched"
（对应于伴随信号的自动操作）

• 已组态的数据流控制 "Hardware RTS always ON"
（对应于使用 RTS/CTS 的硬件流量控制）

• 已组态的数据流控制“硬件 RTS 始终开启，忽略 DTR/DSR”(Hardware RTS always ON, 
ignore DTR/DSR)

有关详细信息，请参见 握手程序 (页 2018) 一章。

连接电缆

提供各种长度的以下标准连接电缆来连接同样具有 9 针 D 型公头连接器的通信伙伴：

订货号 6ES7902-1AB00-0A
A0

6ES7902-1AC00-0A
A0

6ES7902-1AD00-0A
A0

产品型号

名称

S7 连接电缆 RS232

电缆长度 5 m 10 m 15 m

组态设备与网络
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下表显示了相应通信模块的 9 针 D 型公头连接器的引脚分配。  

公头连接器* 引脚 名称 输入/
输出

自制连接电缆必选/可选

  1 DCD 输入 可选

2 RXD 输入 必选

3 TXD 输出 必选

4 DTR 输出 可选

5 GND — 必选

6 DSR 输入 可选

7 RTS 输出 可选

8 CTS 输入 可选

9 RI 输入 可选

* 从前面查看

上述列出的连接电缆的电缆或连接器不能作为单独的产品进行订购。如果您自己制作连接电

缆，请记住通信伙伴处未连接的输入必须连接至开路电位。

请注意，只能使用屏蔽连接器外壳。电缆屏蔽层两端必须有较大的表面积与连接器外壳接

触。 

小心

请勿将电缆屏蔽层与 GND 连接

请勿将电缆屏蔽层与 GND 连接，因为这可能会损坏接口。必须始终将 GND 连接在两侧（针

脚 5），否则可能损坏接口模块。

下图说明了在通信模块和通信伙伴之间进行点对点连接时使用的电缆。

组态设备与网络
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RS422 模式 (S7-1500)
以下通信模块支持 RS422 模式：

• CM PtP RS422/485 BA
• CM PtP RS422/485 HF
• CM PtP (ET 200SP)
在 RS422 模式中，可通过两个线对（四线制操作）传输数据。单独的线对可用于发送方向

和接收方向。发送和接收可同时进行 (full duplex)。 
所有通信伙伴必须能够同时操作发送器装置和接收器装置。 

组态设备与网络
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可在两个或多个通信伙伴之间同时进行数据交换。在 RS422 多点模式中，只有一个从站可

在指定时间发送数据。 

接口工作模式   
下表概述了各通信模块和协议的接口工作模式。

在 RS422 模式下，通信模块可用于以下拓扑中：

• 两个节点之间的连接：点对点连接

• 多个节点之间的连接：多点连接

（仅适用于 CM PtP (ET 200SP)）

工作模式 说明

全双工 (RS 422) 四线制操作

（点对点连接）

两个设备在此工作模式中具有相同的优先级。 

全双工 (RS422) 四线制操作

（多点主站）

通信模块可用作多点主站。

全双工 (RS422) 四线制操作

（多点从站）

通信模块可用作多点从站。

以下各项适用于 RS422 模式中的多点主站/从站拓扑结构：

• 主站的发送端与所有从站的接收端互连。

• 从站的发送端与主站的接收端互连。

• 只有主站的接收端和一个从站的接收端具有默认设置。所有其他从站在无默认设置的情

况下运行。

RS422 信号 
使用 RS422 硬件时，通信模块上存在以下信号：

T (A) - 输出 发送的数据

T (B) + 输出 发送的数据

R (A) - 输入 接收的数据

R (B) + 输入 接收的数据

GND   功能性接地；隔离

组态设备与网络
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连接电缆

提供各种长度的以下标准连接电缆来连接同样具有 15 针 D 型母头连接器的通信伙伴：

订货号 6ES7902-3AB00-0A
A0

6ES7902-3AC00-0A
A0

6ES7902-3AG00-0A
A0

产品型号

名称

S7 连接电缆 RS422

电缆长度 5 m 10 m 50 m

下表显示了相应通信模块的 15 针 D 型母头连接器的引脚分配。

插座* 引脚 名称 输入/输出

  1 - -
2 T (A) - 输出

3 - -
4 R (A) - 输入

5 - -
6 - -
7 - -
8 GND -
9 T (B) + 输出

10 - -
11 R (B) + 输入

12 - -
13 - -
14 - -
15 - -

* 从前面查看

上述列出的连接电缆的电缆或连接器不能作为单独的产品进行订购。如果您自己制作连接电

缆，请记住通信伙伴处未连接的输入必须连接至开路电位。
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请注意，只能使用屏蔽连接器外壳。电缆屏蔽层两端必须有较大的表面积与连接器外壳接

触。 

小心

请勿将电缆屏蔽层与 GND 连接

请勿将电缆屏蔽层与 GND 连接，因为这可能会损坏接口。必须始终将 GND 连接在两端（针

脚 8），否则可能损坏接口模块。

下图说明了在通信模块和通信伙伴之间进行点对点连接时使用的电缆。

说明

可将以下长度的此类型电缆作为通信伙伴用于通信模块：19200 波特时的 大值为 1200 m，

38400 波特时的 大值为 500 m，76800 波特时的 大值为 350 m，115200 波特时的

大值为 250 m。

组态设备与网络
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RS485 模式 (S7-1500)
下列通信模块支持 RS485 模式： 
• CM PtP RS422/485 BA
• CM PtP RS422/485 HF
• CM PtP (ET 200SP)
在 RS485 模式中，可通过一个线对（两线制操作）传输数据。此线对可交替用于发送和接

收方向。发送和接收可交替进行 (half duplex)。完成发送操作后，操作将立即切换到接收模式

（准备好接收）。在接收到新的发送作业后会立即再次重置发送模式。

接口工作模式   
下表概述了各通信模块和协议的接口工作模式。

工作模式 说明

半双工 (RS485) 两线制操

作

两线制模式下，点对点连接或多点连接（多点）的工作模式。通

信模块可用作主站和从站。

如果在 RS485 模式（半双工、两线制操作）下运行自由口，则必须在用户程序中采取相应

措施，以确保在任意指定时间都只有一个设备在发送数据。如果多个设备同时发送数据，则

帧会被破坏。

Modbus 自动确保只有一台设备正在发送。

half duplex 模式下 RS485 通信模块的切换时间

为发送与接收之间的切换设置 长 0.1 ms 的切换时间。

RS485 信号

使用 RS485 硬件时，通信模块上存在以下信号：

R (A)/T (A) - 输入/输出 接收的/发送的数据

R (B)/T (B) + 输入/输出 接收的/发送的数据

GND   功能性接地；隔离

组态设备与网络
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连接电缆

下表显示了相应通信模块的 15 针 D 型母头连接器的引脚分配。

插座* 引脚 名称 输入/输出

  1 - -
2 - -
3 - -
4 R (A)/T (A) - 输入/输出

5 - -
6 - -
7 - -
8 GND -
9 - -
10 - -
11 R (B)/T (B) + 输入/输出

12 - -
13 - -
14 - -
15 - -

* 从前面查看

制作连接电缆时，请记住通信伙伴处未连接的输入必须连接至开路电位。

请注意，只能使用屏蔽连接器外壳。电缆屏蔽层两端必须有较大的表面积与连接器外壳接

触。 

小心

请勿将电缆屏蔽层与 GND 连接

请勿将电缆屏蔽层与 GND 连接，因为这可能会损坏接口。必须始终将 GND 连接在两端（针

脚 8），否则可能损坏接口模块。

下图说明了在通信模块和通信伙伴之间进行点对点连接时使用的电缆。

组态设备与网络
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说明

此类电缆可按照以下长度用于作为通信伙伴的通信模块：19200 波特时的 大值为 1200 m，

38400 波特时的 大值为 500 m，76800 波特时的 大值为 350 m，115200 波特时的

大值为 250 m，250000 波特时的 大值为 200 m。

握手程序 (S7-1500)

简介   
握手用于控制两个通信伙伴之间的数据流。 如果设备以不同的速度操作，则使用握手方法

可以防止在传输期间产生的数据丢失。   

组态设备与网络
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我们可从根本上区别以下方法：

表格 1-111 方法和接口概述

方法 RS232 RS422 RS485
软件数据流控制 XON/XOFF X X ‑
硬件数据流控制 (RTS/CTS) X ‑ ‑
伴随信号的自动操作 X ‑ ‑

软件数据流控制     
在通信模块上按照以下方式执行软件数据流控制：

• XON/XOFF  
– 只要通过参数分配将通信模块设置为 "XON/XOFF" 操作模式，该通信模块就将发送 XON 

字符，从而允许通信伙伴发送数据。

– 在接收缓冲区上溢前达到所组态的 大帧数，或达到 16 个字符时，通信模块会发送 
XOFF 字符，从而请求通信伙伴停止发送。 如果通信伙伴仍然继续发送数据，则在接

收缓冲区上溢时将生成一条错误消息。 在 后一个帧中接收到的数据将被丢弃。

– 只要 CPU 提取帧并且接收缓冲区已准备好再次接收数据，通信模块就会发送 XON 字符。

– 如果通信模块在发送期间接收到 XOFF 字符，则其将取消当前的发送操作，直至从其

通信伙伴处再次接收到 XON。 如果在特定的可组态时间内未接收到 XON，则会取消

发送操作，并输出相应的错误消息。

说明

可为 XON 和 XOFF 组态字符（任何 ASCII 字符）。

在 XON/XOFF 软件数据流控制的参数分配期间，用户数据不可包含任何已组态的 XON 
或 XOFF 字符。

硬件数据流控制     

说明

无需为 "Hardware RTS always ON, ignore DTR/DSR" 参数分配连接 DTR/DSR 信号。

如果组态了 "Hardware RTS always ON"，则必须将所使用的接口信号完全连接起来。 请确保

本地 RTS（输出）与通信伙伴的 CTS （输入）相连接，而本地 CTS 与通信伙伴的 RTS 相连接。 
相应地，本地 DTR 必须与通信伙伴的 DSR 相连接，而本地 DSR 与通信模块的 DTR 相连接。 

组态设备与网络
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图 1-77 接口信号的接线

• 硬件 RTS 始终切换，忽略 DTR/DSR  
– 只要通过参数分配将通信模块设置为带有 "Hardware RTS always ON" 的工作模式，该

通信模块就会向通信伙伴输出 RTS = ON 信号，以指示其准备就绪状态。 
– 只要在缓冲区上溢前达到所组态的 大帧数或 16 个字符，RTS 就将被设置为 OFF。

如果通信伙伴仍继续发送数据，则在接收缓冲区上溢时会生成一条错误消息。 在 后

一个帧中接收到的数据将被丢弃。

– 只要 CPU 提取帧并且接收缓冲区已准备好再次接收数据，RTS 就会被设置为 ON。

– 如果 CTS 在发送操作期间切换为 OFF，则通信模块会中断发送操作，直至将 CTS 重置

为 ON。 如果 CTS 未在特定的可组态时间内重置为 ON，则会取消发送操作，并输出

一条相应的错误消息。

• 硬件 RTS 始终开启   
"Hardware RTS always ON" 模式对应于 "Hardware RTS always ON, ignore DTR/DSR" 模
式。 但还需要连接 DTR 和 DSR。 
– 只要通过参数分配将通信模块设置为带有 "Hardware RTS always ON" 的工作模式，该

通信模块就会设置 DTR = ON 和 RTS = ON，以向通信伙伴表示其准备就绪状态。 
– 只要在缓冲区上溢前达到所组态的 大帧数或 16 个字符，RTS 就将被设置为 OFF。

如果通信伙伴仍继续发送数据，则在接收缓冲区上溢时会生成一条错误消息。 在 后

一个帧中接收到的数据将被丢弃。

– 只要 CPU 提取帧并且接收缓冲区已准备好再次接收数据，RTS 就会被设置为 ON。

– 如果 CTS 在发送操作期间切换为 OFF，则通信模块会中断发送操作，直至将 CTS 重置

为 ON。 如果 CTS 未在特定的可组态时间内重置为 ON，则会取消发送操作，并输出

一条相应的错误消息。

– 从 DSR = ON 切换为 DSR = OFF 将取消激活的发送作业并触发错误消息。

组态设备与网络
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伴随信号的自动操作   
• 硬件 RTS 始终切换      

在通信模块上按照以下方式执行 "Hardware RTS always switched"：
– 只要通过参数分配将通信模块设置为带有 "Hardware RTS always switched" 的操作模

式，该通信模块就会将线路 RTS 设置为 OFF，将 DTR 设置为 ON（通信模块准备就绪）。

在将 DSR 线路设置为 ON 后才能发送帧。 只要将 DSR 设置为 OFF，就无法通过 RS232C 
接口发送数据。 取消发送作业并生成一条相应的错误消息。

– 发送作业未决时，RTS 会设置为 ON，并且启动组态的 RTS 接通延迟。 数据输出时间

结束后，系统会检查通信伙伴是否已将 CTS 设置为 ON。 如果已设置为 ON，则会通过 
RS232 接口发送数据。

– 如果 CTS 线路在 RTS 接通延迟范围内未设置为 ON，或在传输期间 CTS 切换为 OFF，则

发送作业会被中止，并生成一条错误消息。

– 一旦数据发送完毕且超过组态的清除 RTS 关断延迟，RTS 线路将立即设置为 OFF。 系
统不会等待 CTS 更改为 OFF。

– 始终都可通过 RS232 接口接收数据。 如果存在通信模块的接收缓冲区上溢的危险，则

将不会有响应。

– 从 DSR = ON 切换为 DSR = OFF 将取消激活的发送作业并触发错误消息。

说明

设置“RTS 接通延迟”(RTS ON delay)，使通信伙伴能够在此时间结束之前进入准备好接

收状态。 
设置“RTS 关断延时”(RTS OFF delay)，使通信伙伴能够在 RTS 设置为 OFF 以及取消发

送请求前完整接收帧的 后字符。 

说明

组态自动使用 RS232 信号后，将不能通过相应指令控制 RTS 和 DTR！ 
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时序图

下图显示了在已组态数据流控制“硬件 RTS 始终切换”(Hardware RTS always switched) 下，

发送作业的时间顺序：

图 1-78 “硬件 RTS 始终切换”(Hardware RTS always switched) 的时序图

更多信息

说明

通信模块接受 DTR/DSR 或 RTS/CTS 的操作，该操作采用以下设置：

• 硬件 RTS 始终切换，忽略 DTR/DSR
• 硬件 RTS 始终开启

• 硬件 RTS 始终切换

组态/参数分配  (S7-1500)

通信模块的组态/参数分配 (S7-1500)
以下部分包含下列协议及其参数的说明： 
• 使用自由口通信 (页 2024)
• 使用 3964(R) 通信 (页 2032)
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• 通过 Modbus RTU 通信 (页 2037)
• 使用 USS 通信 (页 2044)
执行参数分配以及随后根据所用协议对通信进行编程时需要用到此信息。

组态和参数分配在 STEP 7 (TIA Portal) 的设备视图中和通信模块的属性对话框中执行。在运

行期间，有些组态也可通过相应的“Config”指令更改（Port_Config、Send_Config、
Receive_Config、P3964_Config）。

设置点对点通信的步骤

该步骤与所用通信模块无关。 
1. 在 STEP 7 (TIA Portal) 硬件编辑器的设备视图中，组态带有 CPU 和通信模块的 S7-1500 结构。

2. 在“属性”(Properties) 选项卡的“常规”(General) 区域中，分配通信模块接口的参数（协议、
协议参数、地址）。

关于使用性能优化选项的特殊功能 (S7-1500)
自通信模块的固件版本 V2.0 起，可使用性能优化选项。如果仅通过几个通信模块发送和接

收短帧，则此选项适用。

下面概述了不使用和使用“性能”选项之间的 重要区别：

不使用性能优化 (Universal) 使用性能优化

根据通信模块将报文长度限制为 1、2 或 4 KB 对于接收帧，将报文长度限制为 24 个字节；

对于发送帧，则限制为 30 个字节。更长的帧

会被拒绝。

发送帧需要几个 CPU 周期。在通过数据记录

进行通信的通信模块的数量增加时，周期数

也将随之增加。

帧的发送需要一个 CPU 应用周期，并且可并

行使用多个通信模块（优化了响应时间，改

善了时序性能）。

地址分配范围为 8 字节输入数据和 0 字节输

出数据

地址分配范围为 32 字节输入数据和 32 字节

输出数据

自通信模块的固件版本 V1.0 起支持 自通信模块的固件版本 V2.0 起支持

组态和参数分配在 STEP 7 (TIA Portal) 的设备视图中和通信模块的“属性”(Properties) 对话

框中进行。性能优化选项不能使用“Config”指令 (Port_Config, 
Send_Config,Receive_Config, P3964_Config) 进行更改。

自指令库 PtP Communication, USS 
Communication 和 MODBUS (RTU) 版本 
V1.0 起支持

自指令库 PtP Communication 版本 V4.0 以及

指令库 USS Communication 和 MODBUS 
(RTU) 版本 V5.0 起支持
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说明

Modbus RTU
在激活了性能优化的条件下通过 Modbus RTU 进行通信时，所传输数据的组态限值存在限制 
(页 2042)。

使用自由口通信 (S7-1500)

与自由口建立串行连接的程序 (S7-1500)

要求

• 已设置硬件并且存在到链路伙伴的电气连接。

• 已在 STEP 7 (TIA Portal) 中创建项目并且 CPU 已插入到硬件组态中。

步骤 - 硬件组态

1. 将 CM PtP 通信模块插入硬件组态中。

2. 根据链路伙伴设置通信参数：
例如，传输速度、字符帧、帧开始和帧结束
每次 CPU 启动时，会将这些参数传送到 CM PtP 通信模块。

步骤 - 编程

1. 创建数据结构，该结构包括要传送的数据。

发送数据

1. 插入来自 PtP 通信库的指令：用于发送数据的 Send_P2P
2. 将指令的输入参数和输出参数互联，例如：

– PORT 输入处系统变量的 HWID
– BUFFER 输入处包含要发送数据的数据结构

注意：运行期间，REQ 输入处的每个上升沿将发送指定的数据区一次。必须调用该块，直到 
DONE 指示已将数据传送到模块。 
发生错误时，如果设置 ERROR 一次并在 STATUS 中显示相应的信息，则表示没有传送数据。
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接收数据：

1. 插入来自 PtP 通信库的指令：用于接收数据的 Receive_P2P
2. 将指令的输入参数和输出参数互联，例如：

– PORT 输入处系统变量的 HWID
– BUFFER 输入处用于存储已接收数据的数据结构

注意：运行期间 NDR 输出处的高电平表示新数据已接收并存储在指定的数据区。必须调用该
块，直到 NDR = TRUE。然后，可以分析接收的数据并且可以再次调用 RECEIVE_P2P。

可选附件

• 可以选择使用以 _Config 结尾的指令以在用户程序运行期间更改硬件组态的参数。不会在

硬件组态中保存这些更改。下次重启时会将其覆盖。

• 如果自动操作不是一个合适的选择，指令 Signal_Set 和 Signal_Get 可用于单独地控制 
RS232 随附信号。

使用自由口的数据传输 (S7-1500)

简介

自由口是可自由编程的基于帧的协议，也称为 ASCII 协议。    
自由口协议通过通信模块和通信伙伴之间的点对点连接控制数据传输。自由口协议包含物理层

（第 1 层）。

自由口协议支持发送和接收任何结构的消息（从 00H 到 FFH（对于 8 个数据位的字符帧）或

从 00H 到 7FH（对于 7 个数据位的字符帧）的所有字符）。

必须为发送方向和接收方向组态帧的起始和结束标准。可以组态不同的开始和结束标准。

可将指令用于与通信伙伴之间的通信（请参见 PtP 编程概述 (页 2047)）。
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使用自由口发送数据 (S7-1500)

指定发送设置     
若发送消息，必须通知通信伙伴消息发送的开始和结束。这些设置可在硬件配置中永久设置，

也可使用指令 Send_Config 在运行期间进行调整。可以选择下列选项之一或各选项的组合：

• 在帧开始前发送中断

可指定在 RTS 接通延迟时间结束后，于每条消息传输开始时发送附加中断。

“中断”(Break) 的持续时间可以位时间指定。

如果使用其他机制进行同步，则可取消激活与发送中断的一致性。

• 发送空闲线路

可指定附加 "Idle Line" 信号是每个消息传输开始时的输出。

“空闲线路”(Idle Line) 的持续时间可以位时间指定。

如果使用其他机制进行同步，则可取消激活与发送中断的一致性。

• RTS 接通延迟

可以组态在实际数据传输开始前、RTS（发送请求）之后必须经过的时间（仅限 RS232）。

• RTS 关断延迟

可以组态在取消激活 RTS 信号前、传输完成后必须经过的时间（仅限 RS232）。

• 到（包括）结束符时停止发送

可组态结束符的个数（1 或 2）及其值。

发送结束符前的所有数据，与所选帧的长度无关。将要发送的数据中必须包括结束符。即

时指定的数据长度更长，发送的数据也仅到分隔符为止并包含该分隔符。

• 已添加字符数

已添加字符数的输入。按组态的长度发送数据。结束符是自动添加的。根据结束符的数

量，将向伙伴发送比指令中所指定数量多一到五个的字符。

说明

如果组合“在帧开始前发送中断”(Send break before frame start)、“发送空闲线路”(Send 
idle line) 和“RTS 接通延迟”(RTS ON delay)，处理顺序将为“RTS 接通延迟”(RTS ON delay)、
“在帧开始前发送中断”(Send break before frame start)、“发送空闲线路”(Send idle line)。
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使用自由口接收数据 (S7-1500)

指定消息的开始   
对于使用自由口的数据传输，可在多种不同的开始标准中进行选择。开始标准可定义帧的开

始时间。一旦符合指示消息开始的标准，就将扫描数据流的消息结束标准。在此选择与发送

通信伙伴属性对应的设置。

有两种不同的方法可用于检测消息的开始：

• 以任意字符开始

任意字符均可用于定义消息的开始（默认设置）。

这意味着在通信开始时发送的第一个字符，或检测到帧结束后的第一个字符将被识别为

消息的第一个字符。 
• 在特殊条件时开始

基于以下特定条件检测到消息的开始。

– 检测到换行符后 
除非事先接收到中断，否则不会接受帧开始，也就是说，伙伴必须在发送帧之前先发

送中断。 
– 检测到空闲线路后 

经组态的 idle line 持续时间结束后才会接受帧开始。此程序需要两个帧之间的 小间

隔。 
– 接收到起始字符后 

在识别到经组态的 start character 后检测到帧开始。 
– 在检测到一个或多个 start sequence 后 

在识别到长度达到五个字符的已组态字符串时检测到帧开始。 多可组态 4 个 start 
sequence。 长为 5 个字符的开始序列也可包含“don't care characters”。

示例：

表格 1-112 组态开始条件

开始条件 第 1 个字符 第 2 个字符 第 3 个字符 第 4 个字符 第 5 个字符

1 0x68 xx xx 0x68 xx
2 0x10 0xaa xx xx xx
3 0xdc 0xaa xx xx xx
4 0xe5 xx xx xx xx
:          

已收到如下消息：68 10 aa 68 bb 10 aa 16 
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开始标准的评估从接收到第一个字符 0x68 开始。

第 2 个和第 3 个字符无约束。

当接收到第 4 个字符（第二个 0x68）时，满足第一个开始条件，将开始下一个消息评估。 

指定消息结束   
使用自由口协议进行数据传输时，可从多种不同的结束标准中进行选择。结束标准可用于定

义完整接收帧的位置。 
可组态的结束标准有：

• 按“消息超时”(message timeout) 来识别消息结束 
• 按“响应超时”(response timeout) 来识别消息结束 
• character delay time 结束后（默认设置） 
• 在接收到固定帧长度后 
• 接收到 大字符数后 
• 读取消息中的消息长度 
• 接收到结束序列后 

消息超时

接收数据时，在用于传输帧的已组态时间结束后检测到帧结束。时间测量从满足开始标准后

开始。 

响应超时

响应时间用来监视通信伙伴的响应行为。如果在发送作业完成后没有识别到有效的帧开始，

则通过相应的消息确认发送作业。

需额外组态实际结束标准。

字符延时时间结束

接收数据时，在超出后续字符间的已组态 长时间（字符延迟时间）时检测到帧结束。该值

以位时间为单位。
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在这种情况下，必须设置字符延时时间以使其可在两个相邻帧之间结束。不过，该时间应该

足够长，以便通信伙伴在一个帧内执行传输暂停时，不会错误地识别该帧已结束。

说明

要实现较高的数据传输速度，建议采用至少 100 个位时间的值。

固定帧长度

接收数据时，在达到已组态帧的长度后识别帧结束。 
如果字符延时时间（如果已激活）在达到固定帧长度之前结束，则会输出一条错误消息并丢

弃该帧。

如果所接收字符的帧长度与组态的固定帧长度不匹配，则请注意以下情况：

• 在达到组态的固定帧长度之后接收到的所有字符都将被丢弃，直至检测到新的开始标准。

• 如果在达到固定帧长度之前满足另一个（已激活的）结束标准，则会输出一条错误消息

并丢弃该帧。

大字符数

接收数据时，达到所声明的字符数之后识别为帧结束。 
此设置可与 "Character delay time" 设置结合使用。如果出现了另一个结束条件，则还认为

所接收的帧无错误，而无论是否已达到 大字符数。

如果所接收字符的帧长度与所组态的 大帧长度不匹配，则请注意以下情况：

• 在达到组态的 大字符数后接收到的所有字符都将被丢弃，直至检测到新的开始标准（例

如“Idle Line”）。

• 如果在达到组态的 大字符数之前满足不同（已激活）的结束标准，则此“帧组成部分”

会被评估为有效帧，而伙伴会等待新的开始标准。在满足新开始标准之前接收到的所有

字符都将被丢弃。

说明

如果未激活更多结束标准，则固定帧长度和 大字符数将以相同的方式响应。

消息中的消息长度

接收数据时，如果已接收帧的长度达到已发送的帧长度，则将检测到帧结束。 
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以下参数可定义用于评估消息长度的字符：

• 消息中长度字段的偏移量

在消息中，该值可用于定义将用于确定消息长度的字符的位置。

可根据缓冲区的大小在 0 到 4095 个字符之间对值进行设置。 
• 长度字段的大小

该值可用于自将用于确定消息长度的第一个评估位置起指定字符的数量。

可设置 1、2 和 4 个字符的值。 
• 未在长度规范中计数的字符数

添加到帧且未对帧长度计数的字符数。该值可用于定义不应包括在消息长度评估中的帧

结束时的字节数。

可设置 0 到 255 个字符的值。

示例：

“消息中的消息长度”(Message length in the message) 的参数分配

消息中长度字段的偏移量： 第 3 个字节（必须将“2”组态为偏移量）

“长度字段的大小”(Size of length field)： 1 个字节

“长度规范中未计字符数”(Number of 
characters not counted in length 
specification)：

3 个字节

消息 未在长度规范中计数的字符数

起始字符 地址 字段长度     校验和 结束符

字节 1 字节 2 字节 3 字节 ... 字节 X 字节 X+1 字节 
X+2

字节 X+3

结束序列

接收数据时，在接收到组态的 end sequence（ 多 5 个字符）后识别帧结束。 长为 5 个
字符的结束序列也可包含“don't care characters”。CPU 可应用所接收的数据，包括 end 
sequence。 
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如果您正在使用 end sequence，则传输为非代码透明的，并且必须排除用户数据中所存在

的结束代码。

说明

帧结束序列

如果只有一个结束符，则该条目必须在第 5 行执行。

如果有两个结束符，则这些条目必须在第 4 行和第 5 行执行（无间隙）。

使用其它字符时也是如此。 

明码性 (S7-1500)

明码性  
代码透明是指用户数据中可以包含任意字符组合，而无需识别结束标准。

程序的明码性取决于所组态的结束标准和流控制的选择：

• 具有指定结束序列或使用 XON/XOFF 流控制

– 非代码透明

• 结束标准 character delay time、fixed frame length、maximum frame length、message 
timeout 或 response timeout 和 message length in the message
– 代码透明

接收缓冲区 (S7-1500)

模块的接收缓冲区     
通信模块具有接收缓冲区，在接收到的帧传输到 CPU 之前暂时存储这些帧。 该接收缓冲区

作为环形缓冲区实现，这意味着帧按照接收顺序传输到 CPU 中，直到接收缓冲区已满。 如
果缓冲区已满后接收更多帧，则 早接收的帧会被覆盖。 如果组态了“禁止覆盖”(Prevent 
overwriting)，则在接收缓冲区已满时，将生成相应的消息。 在接收缓冲区准备接收新帧之

前，将拒绝所有其它帧。

分配参数期间，可指定启动期间是否删除接收缓冲区。 也可以为缓冲的接收帧数指定值的

范围（1 至 255）。 
模块的接收缓冲区可能具有 多 8 KB 的大小，具体取决于所使用的通信模块（请参见简介 
(页 2000)一章）。 帧的 大长度为 4 KB。 这意味着每个通信模块能够缓冲至少两个帧。
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如果您始终要将 后接收到的帧传输到 CPU，则必须为缓冲的帧数分配值 "1"，并取消激活

覆盖保护。

说明

如果从用户程序中连续读取所接收的数据过程被中断一定时间，则可能会发现再次请求接收

数据时，通信模块会在 CPU 接收 新的帧之前发送较早的帧。 中断时，早期的帧已从通信

模块的接收缓冲区中传输，并准备将其传输到 CPU 中。

通过 DMX512 进行通信 (S7-1500)
可使用 ET 200SP CM PtP（固件版本 V1.0.5 及更高）通信模块通过 DMX512（数字多路复

用）进行通信。要通过 DMX512 进行通信，也可使用性能优化选项，但前提是要使用 大值 
29D 作为 高地址。

有关建立 DMX512 连接的更多信息，请参见西门子工业在线支持中常见问题解答的条目 ID 
109778975 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109778975)。 

使用 3964(R) 通信 (S7-1500)

与 3964(R) 建立串行连接的程序 (S7-1500)

要求

• 已设置硬件并且存在到链路伙伴的电气连接。

• 已在 STEP 7 (TIA Portal) 中创建项目并且 CPU 已插入到硬件组态中。

步骤 - 硬件组态

1. 将 CM PtP 通信模块插入硬件组态中。

2. 根据链路伙伴设置通信参数：
例如，传输速度、字符帧、帧开始和帧结束
每次 CPU 启动时，会将这些参数传送到 CM PtP 通信模块。

步骤 - 编程

1. 创建数据结构，该结构包括要传送的数据。
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发送数据： 
1. 插入来自 PtP 通信库的指令：用于发送数据的 Send_P2P
2. 将指令的输入参数和输出参数互联，例如：

– PORT 输入处系统变量的 HWID
– BUFFER 输入处包含要发送数据的数据结构

注意：运行期间，REQ 输入处的每个上升沿将发送指定的数据区一次。必须调用该块，直到 
DONE 指示已将数据传送到模块。 
发生错误时，如果设置 ERROR 一次并在 STATUS 中显示相应的信息，则表示没有传送数据。

接收数据：

1. 插入来自 PtP 通信库的指令：用于接收数据的 Receive_P2P
2. 将指令的输入参数和输出参数互联，例如：

– PORT 输入处系统变量的 HWID
– BUFFER 输入处用于存储已接收数据的数据结构

注意：运行期间 NDR 输出处的高电平表示新数据已接收并存储在指定的数据区。必须调用该
块，直到 NDR = TRUE。然后，可以分析接收的数据并且可以再次调用 RECEIVE_P2P。

可选附件

• 可以选择使用以 _Config 结尾的指令以在用户程序运行期间更改硬件组态的参数。不会在

硬件组态中保存这些更改。下次重启时会将其覆盖。

• 如果自动操作不是一个合适的选择，指令 Signal_Set 和 Signal_Get 可用于单独地控制 
RS232 随附信号。

使用 3964(R) 程序的数据传输 (S7-1500)

简介   
3964(R) 程序可控制通信模块与一个通信伙伴之间的点对点数据交换，并包含物理层（第 1 
层）和链路层（第 2 层）。

可将指令用于与通信伙伴之间的通信（请参见 PtP 编程概述 (页 2047)）。

控制字符 (S7-1500)

简介

数据传输期间，3964(R) 程序可将控制字符添加到信息数据（链接层）。 通信伙伴可使用这

些控制字符检查其是否已完整地接收到所有数据并且未出现任何错误。
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3964(R) 程序的控制字符   
3964(R) 程序可对下列控制字符进行评估：

STX 文本开始 要传输的字符串的开始部分 02H
DLE 数据链路转义 数据传输切换 10H
ETX 文本结束 要传输的字符串的结束部分 03H
NAK 否定确认 否定确认 15H
BCC 块检查字符（仅限 

3964R）
块检查字符  

BCC 在通信模块中自动形成并受监视。 块检查字符并不是作为帧内容传送到 CPU。

说明

如果将 DLE 字符在帧中作为信息字符传输，则在连接建立和终止期间会发送该字符两次（DLE 
副本），以区分于 DLE 控制字符。 接收器将恢复 DLE 副本。

优先级   
在 3964(R) 程序中，必须为一个通信伙伴分配较高的优先级，为另一个伙伴分配较低的优先

级。 如果两个伙伴同时开始建立连接，则低优先级的伙伴将取消其发送作业。

块检查字符 (S7-1500)

块检查字符  
使用 3964R 传输协议时，可通过发送附加的块检查字符（BCC = 块检查字符）来增强数据安

全性。

块检查字符是已发送或已接收块的偶纵向奇偶校验（所有数据字节的 EXOR 逻辑操作）。 其
计算开始于连接建立后的第一个用户数据字节（帧的第一个字节），在连接终止时的 DLE ETX 
字符后结束。

说明

通过 DLE 副本，DLE 字符被包括在 BBC 计算中两次。
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使用 3964(R) 发送数据 (S7-1500)

为发送建立连接   
3964(R) 程序发送 STX 控制字符以建立连接。 如果通信伙伴在 acknowledgment delay time 
结束前以 DLE 字符进行响应，则程序将切换至发送模式。

如果通信伙伴以 NAK 或任何其它字符（DLE 或 STX 除外）进行应答，或 acknowledgment 
delay time 无响应结束，则程序将再次尝试建立连接。 尝试建立连接失败的次数达到组态的

次数后，程序将取消连接建立，并将 NAK 字符发送给通信伙伴。 通信模块会输出一条相应

的错误消息。

发送数据

如果成功建立了连接，则会将通信模块的输出缓冲区中所包含的用户数据连同所选择的传输

参数一起发送给通信伙伴（发送作业期间，用户数据中识别到的 DLE 将被发送两次）。 通
信伙伴会监视引入字符间的时间间隔。 两个字符的间隔时间不得超过字符延时时间。 在连

接建立后立即开始监视字符延时时间。

如果通信伙伴在激活的发送操作期间发送 NAK 字符，则程序将取消该块，并按上述步骤从

建立连接开始重复此块。 如果发送了其它字符，则程序将首先等待字符延时时间结束，然

后发送 NAK 字符以将通信伙伴设置为空闲状态。 然后，程序通过 STX 建立连接以重新开始

发送数据。

发送期间连接终止

一旦发送了缓冲区中的内容，程序将添加 DLE 和 ETX 字符以及块校验和 BCC（仅限 3964R）
作为结束标识符，然后等待确认代码。 如果通信伙伴在 acknowledgment delay time 内发送 
DLE 字符，则说明已无错接收数据块。 如果通信伙伴以 NAK、任何其它字符（DLE 除外）或

损坏的字符码进行响应，或 acknowledgment delay time 无响应结束，则程序将通过 STX 建
立连接以重新开始发送数据。

尝试发送的次数达到组态的次数后，程序将停止该过程，并将 NAK 发送给通信伙伴。 通信

模块会输出一条相应的错误消息。

使用 3964(R) 接收数据 (S7-1500)

为接收建立连接   
在空闲状态下，如果没有要处理的发送作业，则程序将等待通信伙伴建立连接。
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如果在通过 STX 建立连接期间没有可用的空闲接收缓冲区，则等待时间开始（等待时间 = 
acknowledgment delay time - 10 ms，但 多为 400 ms）。 如果此时间结束后没有可用的

空闲接收缓冲区，则会生成一条错误消息。 此程序将发送 NAK 字符并返回空闲状态。 否则，

程序将发送 DLE 并按上述步骤接收数据。

应为两个通信伙伴设置相同的 acknowledgment delay time 值。

如果程序在空闲状态下接收了除 STX 或 NAK 以外的任何字符，则它将等待字符延时时间 
(CDT) 结束，然后发送 NAK 字符。 通信模块会输出一条相应的错误消息。

接收数据

成功建立连接后，引入的接收字符将保存在接收缓冲区中。 如果接收到两个连续的 DLE 字
符，则只有其中一个保存在接收缓冲区中。

在建立连接以及每个接收字符后，程序会在字符延时时间期间等待下一个字符。 如果字符

延时时间结束后还没收到另一个字符，则将 NAK 发送给通信伙伴。 通信模块会输出一条相

应的错误消息。 然后将重试。

如果接收过程中发生传输错误（帧错误、奇偶校验错误等），程序将继续接收数据直到连接

终止，然后将 NAK 发送给通信伙伴。 然后将重试。 如果尝试传输的次数达到指定的次数后

仍无法在不出现错误的情况下接收块，或者通信伙伴没有在 4 秒的块等待时间内开始重试，

则程序将取消接收操作。 通信模块将报告第一个受损的传输和 终的取消。

为接收建立连接

如果 3964 程序检测到一个 DLE ETX 字符串，则它将终止接收操作并通过向通信伙伴发送 DLE 
来确认已成功接收到块。 接收出错时，会将 NAK 发送给通信伙伴。 然后将重试。

3964R 程序在检测到 DLE ETX BCC 字符串后会终止接收操作。 它将接收到的块检查字符 BCC 
与内部计算的纵向奇偶校验加以比较。 如果 BCC 正确并且没有发生其它接收错误，则 3964R 
程序将发送 DLE 然后返回空闲状态。 通信模块通知控制系统有新接收数据。 
如果 BCC 有故障或发生其它接收错误，则会将 NAK 发送给通信伙伴。 然后将重试。
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通过 Modbus RTU 通信 (S7-1500)

与 Modbus RTU 建立串行连接的程序 (S7-1500)

要求

• 已设置硬件并且存在到链路伙伴的电气连接。

• 已在 STEP 7 (TIA Portal) 中创建项目并且 CPU 已插入到硬件组态中。

步骤 - 硬件组态

1. 将 CM PtP 通信模块插入硬件组态中。

2. 选择自由端口/Modbus 协议。 
注意：对于 Modbus RTU，CPU 启动期间使用 Modbus_Comm_Load 指令设置大多数通信参数。

3. 根据报文长度，确定是否要激活“针对多短帧情况进行性能优化”(Performance optimized for 
many short frames) 参数。

步骤 - 编程

1. 创建数据结构，该结构包括要传送的数据。

2. 将 Modbus_Comm_Load 指令集成到循环序列以便进行通信模块的参数分配。

3. 在 PORT 输入处互连系统变量的 HWID。
4. 调用指令，直到在 DONE 输出处显示成功执行。之后不要再次调用该指令，除非您想更改通

信参数。

作为 Modbus 主站的操作： 
1. 插入 MODBUS (RTU) 库的 Modbus_Master 指令：

2. 在 BUFFER 输入处互连包含要发送数据的数据结构。

3. 在 Modbus_Comm_Load 的 MB_DB 输入处互连 Modbus_Master 指令的背景数据块。
注意：运行期间，REQ 输入处的每个上升沿将处理指定的作业一次。必须调用该块，直到 
DONE 指示已将数据传送到模块。 
发生错误时，如果设置 ERROR 一次并在 STATUS 中显示相应的信息，则表示没有传送数据。

作为 Modbus 从站的操作：

1. 插入 MODBUS (RTU) 库的 Modbus_Slave 指令。

2. 互连包含 Modbus 保持寄存器的数据结构。

3. 在 MB_ADDR 参数处输入 Modbus 从站地址。

4. 在 Modbus_Comm_Load 的 MB_DB 输入处互连 Modbus_Master 指令的背景数据块。
注意：运行期间 NDR 输出处的高电平表示新数据已接收并存储在指定的数据区。
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modbus 通信概述 (S7-1500)

Modbus RTU 通信

Modbus RTU（远程终端设备）是用于网络中通信的标准协议，使用电气 RS232 或 
RS422/485 连接在网络中的 Modbus 设备间进行串行数据传输。 
Modbus RTU 使用主/从站网络，其中整个通信仅由一个主站设备触发，而从站只能响应主站

的请求。主站将请求发送到从站地址并且只有该从站地址响应该命令（例外情况：发送给从

站地址 0、未被从站确认的广播帧）。

使用的程序是明码、异步半双工的程序。数据传输无须握手。

系统环境中的位置

下列 Modbus 描述指的是相应通信模块的使用。   
• CM PtP RS232 HF
• CM PtP RS422/485 HF
• CM PtP (ET 200SP)

耦合功能

借助相应的通信模块和相关指令，用户可在远程 Modbus 控制系统与 SIMATIC S7 之间建立

通信连接。

RTU 格式的 GOULD-MODBUS 协议用于传输。 
功能代码 01、02、03、04、05、06、08、15 和 16 用于作为 Modbus 从站的通信模块与

主站系统之间的通信（请参见 功能代码 (页 2042)）。

如果将 SIMATIC S7 通信模块作为 Modbus 主站，则功能代码 11 和 12 同样适用。

SIMATIC S7 用作 Modbus 从站

主站可主动传输数据，通信模块将用作从站。

无法在从站与从站之间实现帧通信。 
指令 Modbus_Slave 根据映射规范使数据在 SIMATIC 数据区可用，或者存储这些数据。
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SIMATIC S7 用作 Modbus 主站

作为主站，通信模块将初始化传输，随后输出请求帧，然后在组态的应答监视时间内，等待

来自从站的响应帧。如果从站没有响应，主站将根据组态在输出错误消息之前重复此请求。

帧结构   
“主站-从站”和/或“从站-主站”数据交换以从站地址 开始，然后是功能代码。然后传输数

据。数据字段的结构取决于使用的功能代码。帧的 后传送的是 CRC 校验码。

地址 功能 数据 CRC 校验

字节/字 字节 n 个字节 2 个字节

地址 Modbus 从站地址

• 标准地址：1 到 247（字节）

• 扩展的站地址：1 至 65535（字）

功能 Modbus 功能代码 (页 2042) 
数据 帧数据：与功能代码相关的管理数据和净数据

CRC 校验 帧校验和

从站地址

从站地址范围可介于 1 到 247（字节）或 1 到 65535（字）。该地址用于对总线中所定义

的从站进行寻址。

广播消息   
主站使用从站地址 0 对总线上的所有从站进行寻址。

广播消息仅允许与写功能代码 05、06、15 和 16 相结合。

从站不会对广播消息发出响应帧。

数据域 DATA
数据域 DATA 用于传送功能代码特定数据，例如：

• 字节数、线圈起始地址、寄存器起始地址、线圈数量和寄存器数量等等 
有关详细信息，请参见“功能代码 (页 2042)”。
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CRC 校验   
帧的 后是由 2 个字节组成的 CRC 16 校验和。校验和是按如下多项式计算的：

x16 + x15 + x2 + 1。
先传输低位字节，然后传输高位字节。

帧结束

当在传输 3.5 个字符所需的时间段内（字符延迟时间的 3.5 倍）不传输任何数据时，将识别

为帧结束（请参见《Modbus 协议参考指南》）。     
因此，此帧结束 TIME_OUT 取决于数据传输速率，并以位时间指示（内部固定编码为 35 位
时间；可在指令中额外组态其它位时间）。

收到帧结束 TIME_OUT 后，将对从连接伙伴接收到的 Modbus 消息帧进行评估和正式检查。

异常响应

当检测到主站的请求帧有错误时，例如：寄存器地址非法，从站将设置响应帧的功能代码的

高值位。

之后将传输一个字节异常代码，说明错误原因。   
有关上述参数含义的详细说明，请参见“GOULD MODICON Modbus 协议”（不属于本文档

部分）。

异常代码帧

从站中的异常代码帧具有如下结构：

• 例如，从站地址 5，功能代码 5，异常代码 2
从站 EXCEPTION_CODE_xx 的响应帧：

05H 从站地址

85H 功能代码

02H 异常代码 (1...7)
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

驱动程序接收到异常代码帧后，当前作业将由于错误而结束。
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根据 Modbus 规范定义了下列错误代码：

错误代码 符合 Modbus 规范的含义 原因—短描述*
1 函数非法 功能代码非法

2 数据地址非法 从站具有非法的数据地址

3 数据值非法 从站具有非法的数据值

4 关联设备发生故障 从站出现内部错误

5 确认 函数已执行

6 忙，拒收消息 从站尚未准备好接收消息

7 否定确认 该函数不能执行。

* 检查从站获取更多详细信息。

RS232 模式

以下通信模块支持 RS232 模式：

• CM PtP RS232 HF
• CM PtP (ET 200SP)
有关 RS232 模式的详细信息，请参见 RS232 模式 (页 2009)一章。

有关硬件数据流控制和伴随信号的自动运行的信息，请参见握手程序 (页 2018)一章。

RS422/485 模式

以下通信模块支持 RS422/485 模式：

• CM PtP RS422/485 HF
• CM PtP (ET 200SP)
有关 RS422/485 模式的详细信息，请参见 RS422 模式 (页 2012)和 RS485 模式 (页 2016)章
节。

常见问题解答

有关详细信息，请参见西门子工业在线支持中的以下常见问题解答。

• 条目 ID 68202723 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/68202723)
• 条目 ID 58386780 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/58386780)
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功能代码 (S7-1500)

无性能优化时使用的功能代码

功能代码定义了消息帧的含义。同样它也定义了消息帧的结构。 
通信模块支持以下功能代码：

功能代码 符合 MODBUS 规范的功能 范围

01 Read Coil Status 1 到 2000 位/请求

02 Read Input Status 1 到 2000 位/请求

03 Read Holding Registers 1 到 124/125 字/请求（采用

扩展站地址时为 124）
04 Read Input Registers 1 到 124/125 字/请求（采用

扩展站地址时为 124）
05 Force Single Coil 1 位/请求

06 Preset Single Register 1 字/请求

08 * Loop Back Test 读取从站状态或复位从站中

的事件计数器

11 * Fetch Communications Event Counter （仅

限主站）

—

15 Force Multiple Coils 1 到 1968 位/请求

16 Preset Multiple Registers 1 到 123 字/请求

* 从站通信的诊断信息

MODBUS 功能代码 00 向所有从站发送广播消息（无从站响应）。

有性能优化时使用的功能代码

激活性能优化选项 (页 2023)后，所传输数据的组态限值存在以下限制：

功能代码 符合 MODBUS 规范的功能 CM PtP 为 Modbus 主站 CM PtP 为 Modbus 从站

01 Read Coil Status 1 到 168/160 位/请求（采用

扩展站地址时为 160）
1 到 216/208 位/请求（采用扩

展站地址时为 208）
02 Read Input Status 1 到 168/160 位/请求（采用

扩展站地址时为 160）
1 到 216/208 位/请求（采用扩

展站地址时为 208）
03 Read Holding Registers 1 到 10 字/请求 1 到 13 字/请求
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功能代码 符合 MODBUS 规范的功能 CM PtP 为 Modbus 主站 CM PtP 为 Modbus 从站

04 Read Input Registers 1 到 10 字/请求 1 到 13 字/请求

05 Force Single Coil 1 位/请求 1 位/请求

06 Preset Single Register 1 字/请求 1 字/请求

15 Force Multiple Coils 1 到 184/176 位/请求（采用

扩展站地址时为 176）
1 到 136/128 位/请求（采用扩

展站地址时为 128）
16 Preset Multiple Registers 1 到 11 字/请求 1 到 8 字/请求

MODBUS 功能代码 00 向所有从站发送广播消息（无从站响应）。

将 Modbus 地址分配给 SIMATIC 地址 
下表显示了 Modbus 地址到 SIMATIC 地址的分配。

Modbus S7-1500
FC 1) 功能 声明 地址区 声明 CPU 地址

01 读取位 输出 1 - 9999 输出的过程映像 Q0.0 - Q1249.6
02 读取位 输入 10001 - 19999 输入的过程映像 I0.0 - I1249.6
03 2) 读取字 保持寄存器 40001 - 49999

or
400001 - 
465535

DW0 - DW19998
或

DW0 - DW131068

M 地址区取决于 
CPU

04 读取字 输入 30001 - 39999 输入的过程映像 IW0 到 IW19996
05 2) 写入位 输出 1 - 9999 输出的过程映像 Q0.0 到 Q1248.7
06 写入字 保持寄存器 40001 - 49999

or
400001 - 
465535

DW0 - DW19998
或

DW0 - DW131068

M 地址区取决于 
CPU

15 写入位 输出 1 - 9999 输出的过程映像 Q0.0 - Q1249.6
16 2) 写入字 保持寄存器 40001 - 49999

or
400001 - 
465535

DW0 - DW19998
或

DW0 - DW131068

M 地址区取决于 
CPU

1) FC = 功能代码

2) HR_Start_Offset 的值决定了数据区或位存储器地址区是否可通过 SIMATIC CPU 中的 FC 03、05 和 16 进行寻址。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2043



使用 USS 通信 (S7-1500)

与 USS 建立串行连接的操作过程 (S7-1500)

要求

• 已设置硬件并且存在到链路伙伴的电气连接。

• 已在 STEP 7 (TIA Portal) 中创建项目并且 CPU 已插入到硬件组态中。

步骤 - 硬件组态

1. 将 CM PtP 通信模块插入硬件组态中。

2. 选择自由口协议并设置通信参数。 
注意：通过指令实现 USS 功能。

3. 根据报文长度，确定是否要激活“针对多短帧情况进行性能优化”(Performance optimized for 
many short frames) 参数。

步骤 - 编程

1. 插入来自 USS 通信库的 USS_Port_Scan 指令。

2. 在 PORT 输入处互连系统变量的 HWID。
3. 插入来自 USS 通信库的 USS_Drive_Control 指令。

4. 将 USS_Drive_Control 指令的背景数据块中的 USS_DB 数据结构互连到 USS_Port_Scan 指令的 
USS_DB。数据结构包含要传送的所有驱动器的数据。 

5. 针对要通过 USS 接口连接的每个附加轴，插入 USS_Drive_Control 指令的附加调用。
每次都使用相同背景数据块。借助在 USS_Drive_Control 指令的 DRIVE 输入处指定的 USS 地
址，会产生区别。这意味着您可在每个驱动器的相应调用的参数处访问控制和反馈数据。

USS 通信概述 (S7-1500)

系统环境中的位置

下列 USS 描述指的是相应通信模块的使用。

• CM PtP RS232 BA 
• CM PtP RS422/485 BA
• CM PtP RS232 HF
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• CM PtP RS422/485 HF
• CM PtP (ET 200SP)

简介     
USS® 协议（通用串行接口协议）是一种简单的串行数据传输协议，旨在满足变频器技术的

要求。 
USS 协议定义了一种访问方法，该方法基于主站-从站原理，通过串行总线进行通信。总线

可以连接一个主站和 多 16 个变频器（从站）。主站使用消息帧中的地址字符来选择各个

变频器。只有通过主站启动的变频器才能发送消息。因此，各个变频器之间无法直接传输数

据。以半双工模式进行通信。无法传输此主站功能。 
变频器技术需要具体的响应时间以进行任务控制和严格的循环帧通信：

主站连续向变频器发送帧（作业帧），并等待接收来自每个寻址的变频器的响应帧。

如果变频器收到帧而没有出错，

• 并且该帧中寻址的就是此变频器，

• 则变频器必须发送响应帧。

如果不满足上述条件或是在广播中寻址变频器，则变频器不会发送响应帧。

如果在指定的处理时间（响应延迟时间）内收到变频器发送的响应帧，则主站会与相应的这

个变频器连接。

帧结构   
每个帧均以一个起始字符 (STX) 开头，后面依次为长度规范 (LGE)和地址字节 (ADR)。然后

是数据域。帧以块校验字符 (BCC) 结束。帧长度包括用户数据（数量 n）、地址字节 (ADR) 
和数据校验符 (BCC)。

STX LGE ADR 1 2 ... N BCC

对于单字（16 位）数据，首先发送高字节，然后发送低字节。相应地，对于双字数据，采

取同样的发送方式。帧长度以字节为单位。
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数据加密   
此数据按如下方式进行加密：

• STX：1 个字节，文本开头，02H
• LGE：1 个字节，包含以二进制数形式表示的帧长度

• ADR：1 个字节，包含以二进制代码形式表示的从站地址和帧类型

• 数据域：每个域一个字节，内容取决于作业

• BCC：1 个字节，块校验字符

数据传输步骤   
该主站可确保在帧中进行循环数据传输。该主站使用作业帧对所有从站设备逐个进行寻址。

被寻址的节点通过一个响应帧进行响应。接收作业帧之后，从站必须按照主站-从站过程向

主站发送响应帧。只有这样，主站才能对下一个从站进行寻址。

帧中的数据域   
数据域分为两个区域：参数区 (PKW) 和过程数据区 (PZD)。

STX LGE ADR 参数 (PKW) 过程数据 (PZD) BCC

• 参数区 (PKW)  
PKW 区域处理两个通信伙伴（例如控制器和变频器）之间的参数传输。例如，这包括读

取和写入参数值以及读取参数说明和关联的文本。PKW 接口通常包含操作和显示、维护

和诊断作业。

• 过程数据区 (PZD)  
PZD 区包含自动化操作所需的信号：

– 控制字和设定值（从主站到从站）

– 状态字和实际值（从从站到主站）

参数区和过程数据区的内容由从站变频器进行定义。 
有关这方面的其它信息，请参考变频器文档。
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功能概述 (S7-1500)

传输顺序   
此类指令为 多 16 个变频器从站循环处理数据传输。 一次只能为一个变频器激活一个作业。

性能特性：

• 根据总线组态为通信创建数据存储区

• 执行和监视 PKW 作业

• 监视整个系统和故障排除

• 与 CPU 进行通信

• 访问变频器功能

• 读取变频器参数

• 写入变频器参数

编程 - 使用指令进行通信 (S7-1500)

点对点编程概述 (S7-1500)

使用自由口或 3964(R) 通信进行数据交换

必须在相应 CPU 用户程序的数据块或位存储器地址区中提供发送数据。接收数据的通信模

块中提供接收缓冲区。在数据块中设置相应数据块。

在 CPU 的用户程序中，以下指令用于执行 CPU 与通信模块之间的数据传输。 
• Send_P2P
• Receive_P2P 
接收缓冲区可以通过 Receive_Reset 指令删除。

通过用户程序的动态组态

作为通信模块的组态/参数分配 (页 2022)部分中所述的通信模块接口参数分配的替代或补充，

建议在特定应用领域动态建立通信，即通过程序控制具体应用的通信。 
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也可以在运行期间通过以下其中一个“Config”指令更改在通信模块的属性对话框中分配的所

有参数。

Port_Config、Send_Config、Receive_Config、P3964_Config

点对点通信的程序调用 - 顺序

下图显示了用于用户程序与通信伙伴之间通信的点对点指令的功能。
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PtP 指令

应用 指令 说明

在 CPU、通信模块和

通信伙伴之间通进行

数据交换（通信）。

Send_P2P 指令 Send_P2P（发送点对点数据）可用于向通信伙伴发送数据。    
调用指令 Send_P2P 以通过自由口协议发送数据。在指令的输出参数

中接收到相应确认前，您必须循环调用该指令。

注意：在 XON/XOFF 数据流控制的参数分配期间，用户数据不可包含

任何已组态的 XON 或 XOFF 字符。默认设置为 DC1 = 11H (XON) 和 
DC3 = 13H (XOFF)。

Receive_P2P 指令 Receive_P2P（接收点对点数据）可用于从通信伙伴中获取通信

模块中接收的消息。

循环调用 Receive_P2P 指令以通过自由口协议接收数据。如果新接收

的数据可用，指令将在 NDR 参数中加以指示。

为了表示消息传输的开始和结束，需要在识别消息的开始和结束的自

由口协议中定义标准。

检测接收缓冲区 Receive_Reset 指令 Receive_Reset（删除接收缓冲区）允许清除通信模块的接收缓冲

区。 
接口或端口的动态参

数分配（可选）

Port_Config 您可以使用 Port_Config 指令（端口组态）来组态基本接口参数，如

数据传输率、奇偶校验和数据流控制（通过用户程序动态执行）。

Send_Config 通过指令 Send_Config（发送组态），您可以为点对点通信接口动态

地组态串行发送参数，如 RTS ON 延迟/RTS OFF 延迟。

Receive_Config 指令 Receive_Config（接收参数分配）允许将串行接收参数动态分配

给通信模块。

该指令可组态指定所接收消息的开始和结束的条件。

P3964_Config 指令 P3964_Config（组态协议）可用于动态组态程序 3964(R) 的协议

参数，例如字符延迟时间、优先级和块检查（使用程序）。

操作 RS232 伴随信号 Signal_Get 通过 Signal_Get 指令（获取 RS232 信号），您可以读取 RS232 信号

的当前状态。

Signal_Set 通过 Signal_Set 指令（获取 RS232 信号），可以设置 RS232 信号 DTR 
和 RTS 的状态。

启用 Modbus CRC 支
持和诊断中断

Get_Features 可使用 Get_Features 指令（获取扩展功能）获取有关 Modbus 支持和

有关生成诊断报警的信息。

Set_Features 如果模块支持，可使用指令 Set_Features（设置扩展功能）激活诊断

报警的生成。
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自由口或 3964(R) 通信的设置步骤

要求：通信模块的设备视图以及属性对话框中 CPU 和通信模块的组态和参数分配均已完成。 
1. 在 CPU 的项目导航中，选择文件夹“程序块”(Program blocks)，然后双击打开文件夹中的 

Main (OB1)。程序编辑器随即打开。

2. 从“指令”(Instructions) 任务卡的“通信”(Communication) 区域中选择指令 Send_P2P 和 
Receive_P2P 并将它们拖放到 Main (OB1) 的网络中。

3. 按照规范组态指令。

4. 将硬件组态和用户程序下载到 CPU 中。

Modbus 编程概述 (S7-1500)

Modbus 通信的程序调用 - 顺序

下图所示是用户程序和 Modbus 设备之间通信的 Modbus 指令的功能。（下游需要使用指令 
Send_P2P、Receive_P2P 和 Config 指令）。
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Modbus 指令

应用 指令 说明

在用户程序和 
Modbus 设备之间

进行数据交换（通

信）

Modbus_Master Modbus_Master 指令允许通过 PtP 端口作为 Modbus 主站进行通信。 
利用 Modbus_Master 指令，CPU 可用作 Modbus RTU 主站设备，与一

个或多个 Modbus 从站设备进行通信。

Modbus_Slave Modbus_Slave 指令允许通过 PtP 端口作为 Modbus 从站进行通信。 
利用 the Modbus_Slave 指令，CPU 可用作 Modbus RTU 从站设备，与

一个 Modbus 主站设备进行通信。

接口和协议的参数

分配（可选）

Modbus_Comm_
Load

指令 Modbus_Comm_Load  允许组态 Modbus RTU 的通信模块端口。 
必须运行 Modbus_Comm_Load  来设置 PtP 端口参数，例如：数据传

输率、奇偶校验和流控制。为 Modbus RTU 协议组态完接口后，它只

能由 Modbus_Master 或 Modbus_Slave  指令使用。

说明

交替使用 Modbus_Slave 和 Modbus_Master
通信模块既可充当主站也可充当从站。

设置 Modbus 通信的步骤

要求：通信模块的设备视图以及属性对话框中 CPU 和通信模块的组态和参数分配均已完成。 
1. 在 CPU 的项目导航中，选择文件夹“程序块”(Program blocks)，然后双击打开文件夹中的 

Main (OB1)。程序编辑器随即打开。

2. 根据您的任务，从“指令”(Instructions) 任务卡的“通信”(Communication) 区域中为 Modbus 
通信选择相应指令并将它们拖放到 Main (OB1) 的网络中：

– 指令 Modbus_Comm_Load 可为 Modbus 通信组态通信模块的端口。

报告 DONE（或 ERROR）前，必须在 Main (OB1) 中调用 Modbus_Comm_Load。
– Modbus_Master 指令用于 Modbus 主站功能。

– Modbus_Slave 指令用于 Modbus 从站功能。

3. 按照规范组态指令。

4. 将硬件组态和用户程序下载到 CPU 中。

参见

指令概述 (页 2004)

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2051



USS 编程概述 (S7-1500)

程序要求 USS 通信 - 顺序

下图显示用户程序和 USS 变频器之间通信的 USS 指令的功能。（下游需要使用指令 
Send_P2P、Receive_P2P 和 Config 指令）。
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USS 指令

应用 指令 说明

在 CPU、通信模块和 
USS 变频器之间进行

通信。

USS_Port_Scan USS_Port_Scan 指令允许在 USS 网络中通过通信模块与 多 16 个
变频器进行通信（必须循环调用）。

USS_Port_Scan 指令通过 PtP 通信端口控制 CPU 和变频器之间的

通信。每次调用此功能时，将进行与变频器之间的通信。需要执

行一次指令 USS_Port_Scan：
由于大多数变频器都具有根据超时来监视通信完整性的可组态内

部功能，因此应从时间控制的 OB 中调用 USS_Port_Scan 指令。

与 USS 变频器进行数

据交换

USS_Drive_Contro
l

USS_Drive_Control 指令允许为变频器准备发送数据并显示接收数

据。

指令的输入和输出与变频器的状态和操作功能相对应。每个变频

器必须调用一次 USS_Drive_Control 指令。对于 USS 网络，只需

将一个通用背景数据块用于指令 USS_Drive_Control 的全部调用。

针对 USS 网络，将指令 USS_Drive_Control 的所有调用与同一背

景数据块互联。

应从主程序的循环 Main (OB1) 中调用 USS_Drive_Control 指令。

读取或修改 USS 驱动

器中的参数

USS_Read_Param USS_Read_Param 指令允许从变频器中读取参数。 
使用 USS_Read_Param 指令读取控制变频器内部功能的变频器操

作参数。

应从主程序的循环 Main (OB1)  中调用 USS_Read_Param 指令。

USS_Write_Param USS_Write_Param 指令允许更改变频器中的参数。 
应从主程序的循环 Main (OB1) 中调用 USS_Write_Param 指令。

设置 USS 通信的步骤

要求：通信模块的设备视图以及属性对话框中 CPU 和通信模块的组态和参数分配均已完成。 
1. 在 CPU 的项目树中，选择“程序块”(Program blocks) 文件夹，然后双击打开所需的时间控制

的 OB。程序编辑器随即打开。

2. 从“指令”(Instructions) 任务卡的“通信”(Communication) 区域中选择指令 USS_Port_Scan 并
将其拖放到时间控制 OB 的网络中。
USS_Port_Scan 指令允许通过 USS 网络通信。

3. 在 CPU 的项目导航中，选择文件夹“程序块”(Program blocks)，然后双击打开文件夹中的 
Main (OB1)。程序编辑器随即打开。
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4. 根据您的任务，从“指令”(Instructions) 任务卡的“通信”(Communication) 区域中为 USS 通
信选择相应指令并将它们拖放到 Main (OB1) 的网络中：

– USS_Drive_Control 指令用于与变频器进行数据交换。

– USS_Read_Param 指令用于从变频器中读取参数。

– USS_Write_Param 指令用于更改变频器中的参数。

5. 按照规范组态指令。

6. 将硬件组态和用户程序下载到 CPU 中。

参见

指令概述 (页 2004)

启动和诊断 (S7-1500)

启动特性 (S7-1500)

工作模式转换   
通信模块启动后，CPU 和通信模块之间的所有数据均通过指令进行交换。

CPU STOP   在通信模块与 CPU 之间运行数据传输期间，发送与接收作业均中

止。

将继续接收帧。但是，只有在组态为不清除接收缓冲区的情况下，

在 STOP-RUN 切换后才会将相关信息转发给 CPU。
CPU RUN   CPU 处于 RUN 状态下时，可确保发送和接收操作。 

通过通信模块的属性对话框中的相应组态，您可以在 CPU 启动期

间自动清除通信模块上的接收缓冲区。

从通信模块的角度来看，没有任何其它工作状态/工作状态转换。
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诊断功能 (S7-1500)

简介     
通信模块的诊断功能可以迅速确定已发生错误的位置。您可以选择以下诊断选项：

通过通信模块的显示元素进行诊断 指示器提供有关通信模块的工作模式或可能的错误状态的信息。指示器

提供所有内部或外部错误以及接口特定错误的初步概述。有关详细信息，

请参见相应通信模块的设备手册。

通过指令的 STATUS 输出的诊断 指令具有用于错误诊断的 STATUS 输出；该输出可提供有关通信模块与 
CPU 之间的通信错误的信息。可以在用户程序中评估 STATUS 参数（该

参数仅存在一个周期）。

诊断错误中断 通信模块可以在分配给该模块的 CPU 上触发诊断错误中断。通信模块可

提供诊断信息。可通过用户程序或通过读取 CPU 诊断缓冲区对该信息进

行分析。

诊断中断 (S7-1500)
诊断在 STEP 7  (TIA Portal) 的在线和诊断视图中以纯文本形式显示。可通过用户程序评估错

误代码。 
可能指示以下诊断信息：

• 错误 (9H)
• 参数分配错误 (10H)
• 线路断路 (109H)
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1.4.4 点对点连接组态（S7-300、S7-400）

1.4.4.1 组态点对点连接 (S7-300, S7-400)

简介 (S7-300, S7-400)

组件和接口概述 (S7-300, S7-400)

内容    
下表概述了模块系列及其功能。

对于 CP 340/341/440/441 和 ET 200S 1SI

模块 接口 协议

    ASCII 3964(R) RK512 打印机驱

动程序

Modbus 
主站

Modbus 
从站

USS 主
站

CP 340 RS232 C X X - X - - -
CP 340 20 mA TTY X X - X - - -
CP 340 1) RS422 X X - X - - -

RS485 X - - - - - -
CP 341 RS232 C X X X X X 2) X 2) -
CP 341 20 mA TTY X X X X X 2) X 2) -
CP 341 1) RS422 X X X X X 2) X 2) -

RS485 X - - X X 2) X 2) -
CP 440 RS422 X X - - - - -

RS485 X - - - - - -
CP 441-1 RS232 C X X - X - - -
CP 441-1 20 mA TTY X X - X - - -
CP 441-1 1) RS422 X X - X - - -

RS485 X - - X - - -
CP 441-2 RS232 C X X X X X 2) X 2) -
CP 441-2 20 mA TTY X X X X X 2) X 2) -
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模块 接口 协议

    ASCII 3964(R) RK512 打印机驱

动程序

Modbus 
主站

Modbus 
从站

USS 主
站

CP 441-2 1) RS422 X X X X X 2) X 2) -
RS485 X - - X - - -

支持 ASCII 和 
3964(R) 的 ET 
200S 1SI

RS232 C X X - - - - -
RS422 X X - - - - -
RS485 X - - - - - -

支持 modbus 
和 USS 的 ET 
200S 1SI

RS232 C - - - - X X X
RS422 - - - - X X -
RS485 - - - - X X X

CPU 313C-2 
PtP

RS422 X X - - - - -
RS485 X - - - - - -

CPU 314C-2 
PtP

RS422 X X X - - - -
RS485 X - - - - - -

1) RS422 和 RS485 的区别在组态对话框中设置。

2) 使用 Modbus 协议需要可装载驱动程序和相应的软件狗。

伴随信号和数据流控制

RS232C 伴随信号可使用 ASCII、Modbus 主站协议和 Modbus 从站协议通过 RS232C 接口进

行控制。

使用 ASCII 和打印机驱动程序协议通过 RS 232C 接口可实现 RTS/CTS 数据流控制。

使用 ASCII 和打印机驱动程序协议通过 RS232C、20mA TTY 和 RS422 接口可实现 XON/XOFF 
数据流控制。

指令概述 (S7-300, S7-400)

指令概述 
CPU、通信模块和通信伙伴之间的通信通过通信模块的指令和协议来执行。

指令构成 CPU 与通信模块之间的软件接口。 必须从用户程序中循环调用这些指令。

通信协议在通信模块上执行。 协议用于使通信模块的接口适应通信伙伴的接口。
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表格 1-113 CP 340 的指令

指令 含义

P_SEND 使用指令 P_SEND  可以将整个数据组件或数据组件的一部分发送到通信

伙伴。  
P_RCV 使用指令 P_RCV  可以从通信伙伴接收数据并将其存储到数据块中。  
P_PRINT 使用 P_PRINT 指令可以在打印机上打印包含多达 4 个变量的消息文本。  
P_RESET 使用 P_RESET 指令可以复位 CP 340 的内部接收缓冲区。  
V24_STAT_340 使用 V24_STAT  指令可以读取 CP 340-RS232C 的 RS232C 接口上的信号

状态。  
V24_SET_340 使用 V24_SET  指令可以置位/复位 CP 340 RS232C 的 RS232C 接口上的

输出。  

表格 1-114 CP 341 的指令

指令 含义

P_SND_RK 可以使用指令 P_SND_RK  将整个数据块或数据块的一部分发送到通信伙

伴，还可从通信伙伴处获取数据（使用 RK512）。 
P_RCV_RK 可以使用 P_RCV_RK  指令从通信伙伴接收数据并将其存储到数据块中，

也可为该通信伙伴提供数据（使用 RK512）。  
P_PRINT341 使用指令 P_PRINT341  可以在打印机上打印包含多达 4 个变量的消息文

本。  
V24_STAT 使用 V24_STAT  指令可以读取 CP 341-RS232C 的 RS232C 接口上的信号

状态。  
V24_SET 使用 V24_SET  指令可以置位/复位 CP 341 RS232C 的 RS232C 接口上的

输出。  

表格 1-115 CPU 313C-2 PTP 的指令

指令 含义

SEND_PTP 使用指令 SEND_PTP 可以将整个数据块或数据块的一部分发送到通信伙

伴。  
RCV_PTP 使用指令 RCV_PTP 可以从通信伙伴接收数据并将其存储到数据块中。  
RES_RCVB 可以使用 RES_RCVB 指令复位模块的接收缓冲区。  
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表格 1-116 CPU 314C-2 PTP 的指令

指令 含义

SEND_PTP 使用指令 SEND_PTP 可以将整个数据块或数据块的一部分发送到通信伙

伴。  
RCV_PTP 使用指令 RCV_PTP 可以从通信伙伴接收数据并将其存储到数据块中。  
RES_RCVB 可以使用 RES_RCVB 指令复位模块的接收缓冲区。  
SEND_RK 可以使用 SEND_RK 指令将整个数据块或数据块的一部分发送到通信伙伴

（使用 RK512 协议）。  
FETCH_RK 可以使用 FETCH_RK 指令从通信伙伴请求数据（使用 RK512 协议）。  
SERVE_RK 可以使用 SERVE_RK 指令从通信伙伴接收 RK512 协议数据并将其存储到

数据块中，也可为该通信伙伴提供数据。  

表格 1-117 CP 440 的指令

指令 含义

SEND_440 使用指令 SEND_440  可以将整个数据块或数据块的一部分发送到通信伙

伴。  
RECV_440 使用指令 RECV_440  可以从通信伙伴接收数据并将其存储到数据块中。  
RES_RECV 使用指令 RES_RECV  可以复位 CP 440 的接收缓冲区。  

表格 1-118 CP 441 的指令

指令 含义

V24_STAT_441 使用指令 V24_STAT_441  可以读取 CP 441 的 RS232C 接口上的信号状

态。  
V24_SET_441 使用指令 V24_SET_441  可以置位/复位 CP 441  的 RS232C 接口上的输

出。  
自动化系统 S7-400 提供了一系列指令，在用户程序中使用这些指令可以激活和控制 CPU 和
通信处理器 CP 441 间的通信。 这些指令存储在 CPU 的存储器中（请参见下面的“自动化

系统 S7-400 中的指令”部分）。
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表格 1-119 ET 200S 1SI 的指令

指令 含义

S_SEND 使用指令 S_SEND  可以将整个数据组件或数据组件的一部分发送到通信

伙伴。  
S_RCV 使用指令 S_RCV  可以从通信伙伴接收数据并将其存储到数据块中。  
S_VSTAT 使用指令 S_VSTAT  可以读取组件 ET 200S 1SI 的 RS 232C 接口上的信号

状态。  
S_VSET 使用指令 S_VSET  可以置位/复位模块 ET 200S 1SI 的 RS 232C 接口上的

输出。  
S_XON 如果模块设置为采用数据流控制 XON/XOFF，则使用指令 S_XON  可以设

置一些附加设置。  
S_RTS 如果模块设置为采用数据流控制 RTS/CTS，则使用指令 S_RTS  可以设置

一些附加设置。  
S_V24 如果模块设置为自动运行 V.24 信号，则使用指令 S_V24  可以设置一些

附加设置。  
S_MODB 使用 S_MODB  指令可以建立与 Modbus 主站控制系统的通信连接并执行 

SIMATIC 存储区中的 Modbus 地址。  
S_USST 指令 S_USST 根据所用的网络数据结构处理向从站传输的网络数据（PZD 

和 PKW 数据）。  
S_USSR 指令 S_USSR 根据所用的网络数据结构处理从从站接收的网络数据（PZD 

和 PKW 数据）。  
S_USSI 如果在启动 S7 系统时调用该指令 S_USSI，则将创建进行通信所需的通

信处理器 DB、网络 DB 和参数 DB。  

表格 1-120 Modbus 的指令

指令 含义

MODB_341 借助指令 MODB_341  和附属的驱动程序，可实现 modbus 主站控制系

统和“具备 modbus 功能”的通信模块 CP 341  从站系统间的通信。  
MODB_441 借助指令 MODB_441  和附属的驱动程序，可实现 modbus 主站控制系

统和“具备 modbus 功能”的通信模块 CP 441-2  从站系统间的通信。  
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自动化系统 S7-400 中的指令

在下表中，可以找到自动化系统 S7-400 中的指令，这些指令可用于实现 CPU 和 CP 441 间
的通信。 

表格 1-121 自动化系统 S7-400 中的指令

指令 含义

BSEND 使用指令 BSEND，可以将数据从 S7 数据范围发送到目标通信伙伴。

BRCV 使用指令  BRCV，可以从通信伙伴接收数据并将其传送到 S7 数据范围。

GET 仅 RK512： 使用指令  GET，可以从通信伙伴获取数据。

PUT 仅 RK512： 使用指令  PUT，可以将数据发送到具有动态目标地址的通信

伙伴。

PRINT 使用指令  PRINT，可以在打印机上打印包含多达四个变量的消息文本。

STATUS 使用指令  STATUS，可以调用通信连接的状态。

更多信息

有关自动化系统 S7-400  中指令的详细说明及其设置，请参见： S7 通信指令概述

基本信息 (S7-300, S7-400)

字符的串行传输 (S7-300, S7-400)

简介

要在两个或多个通信伙伴之间交换数据，有多种不同网络连接方法可用。 在两个通信伙伴

之间建立点对点连接是进行信息交换的 简单方式。

点对点连接

对于点对点连接，通信模块构成可编程逻辑控制器与通信伙伴之间的接口。 对于点对点连

接，数据通过通信模块以串行方式进行传输。

所选传输过程的寻址机制在通信模块上执行。 因此，将在通信模块上而不是通信伙伴上关

闭点对点连接，对于其他连接方式也是如此。
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串行数据传输

在串行数据传输期间，必须传输的字节的各个位按照定义的顺序依次进行传输。

单向/双向数据传输  
通信模块通过串行接口单独处理与通信伙伴的数据传输。 通信模块配有多个驱动程序来完

成该任务。

• 单向数据传输：

– 打印机驱动程序

• 双向数据传输：

– ASCII 驱动程序

– 3964(R) 程序

– 计算机连接 RK512
– Modbus/USS

通信模块根据物理接口和所选驱动程序处理通过串行接口的数据传输。

单向数据传输 - 打印输出

在打印输出（打印机驱动程序）期间，将有 n 个字节的用户数据输出到打印机。 不接收字

符。 但用于数据流控制的各控制字符（如 XON/XOFF）则属例外。

双向数据传输 - 工作模式

对于双向数据传输，通信模块可以采用以下两种工作模式：

• 半双工模式（3964（R 程序）、ASCII 驱动程序、RK512、Modbus/USS） 
在一个或多个通信伙伴之间交替地双向传输数据。 半双工模式意味着在某一特定时间仅

发送数据或仅接收数据。 但用于控制数据流的各控制字符（如 XON/XOFF）则属例外，在

传输/接收操作期间，也可接收/发送这些字符。

• 全双工模式（ASCII 驱动程序） 
数据在一个或多个通信伙伴之间同时进行交换；在某一特定时间同时发送和接收数据。 每
个通信伙伴都必须能够同时操作发送和接收设备。

只有半双工模式可与设置为 RS485（2 线制）的 X27 接口模块 (RS422/485) 一起使用。
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异步数据传输

以异步方式使用通信模块执行串行数据传输。 仅在字符传输期间才保留所谓的时间段同步

操作（用于固定字符串传输的固定时间段）。 传输的各字符后会跟一个同步脉冲，也称为

起始位。 起始位传输的长度由时钟决定。 停止位表示字符传输结束。

协议

除起始位和停止位外，通信双方还需要其它协议来进行串行数据传输。 这包括：

• 传输速度（波特率）

• 字符和确认延时时间

• 奇偶校验

• 数据位数

• 停止位数

字符帧

通信模块与通信伙伴之间通过串行接口以 10、11 或 12 位字符帧的形式传输数据。 每个字

符帧都可使用多种数据格式。 在模块的属性对话框中组态所需的数据传输格式。 并非所有

理论上可能的字符帧（组合）都可用，具体情况视通信模块而定。
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10 位字符帧

下图显示了 10 位字符帧的三种数据格式作为示例。

1 2 8 9 10

1 2 8 9 10

1 2 9 10

图 1-79 10 位字符帧
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11 位字符帧

下图显示了 11 位字符帧的三种数据格式作为示例。

1 2 8 9 10 11

1 2 9 10 11

1 2 9 1110

图 1-80 11 位字符帧
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字符延时时间 
下图显示了消息帧中的两个连续接收字符之间的 大可能时间间隔（字符延时时间）。

1

ªÆ

 t

ífi Ý‹æ¯

ðfl n ífi Ý‹ ðfl£¤n + 1£' ífi Ý‹

图 1-81 字符延时时间

传输完整性 (S7-300, S7-400)
传输完整性在数据传输和传输程序选择上起着重要作用。 一般而言，使用参考模型的层数

越多，传输完整性越高。  
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对提供的协议进行分类

下图说明了通信模块的这些协议与参考模型的匹配情况：

R
K

 5
1

2

3
9

6
4

(R
)

图 1-82 参考模型中现有通信模块协议的分类

协议与通信模块的映射关系

协议 CP 340 CP 341 CPU 
313C-2 

PtP

CPU 
314C-2 

PtP

CP 440 CP 441 ET 200S 
1SI

打印机驱动程

序

● ●       ●  

ASCII 驱动程

序

● ● ● ● ● ● ●

3964(R) 程序 ● ● ● ● ● ● ●
计算机连接 
RK512

  ●   ●   ●2)  

Modbus 主站   ● 1)       ● 1) 2) ●
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协议 CP 340 CP 341 CPU 
313C-2 

PtP

CPU 
314C-2 

PtP

CP 440 CP 441 ET 200S 
1SI

Modbus 从站   ● 1)       ● 1) 2) ●
USS 主站             ●

1) 使用 Modbus 协议需要可装载驱动程序和相应的软件狗。

2) 仅 CP 441-2

使用打印机驱动程序时的传输完整性

使用打印机驱动程序时的数据完整性：

• 未对使用打印机驱动程序的数据传输采取数据完整性预防措施。

• 要防止在打印机接收缓冲区溢出时丢失数据，可以使用数据流控制（XON/XOFF、RTS/
CTS）。

• 将数据输出到打印机时，判断打印机的 BUSY 信号。 通信模块将 BUSY 信号作为 CTS 信
号来接收，并以相同的方式对其进行评估（请参见 ASCII 驱动程序）。 请注意，当使用 
CTS/RTS 流控制时，必须在打印机上将 BUSY 信号的极性设置为 CTS =“OFF”。

使用 ASCII 驱动程序时的传输完整性  
使用 ASCII 驱动程序时的数据完整性：

• 当通过 ASCII 驱动程序传输数据时，除了使用奇偶校验位外（也可以取消，取决于如何设

置字符帧），无任何数据完整性预防措施。 这表示虽然这种类型的数据传输具有非常有

效的吞吐率，却无法保证安全性。

• 使用奇偶校验位可以检测到要传输的字符中的反转位。 如果字符中有两个或更多位被反

转，则不再能检测到该错误。

• 要增强传输完整性，可为消息帧使用校验和以及长度规范。 这些措施必须由用户执行。

• 通过对发送或接收消息帧进行响应的确认消息帧，可以进一步增强数据完整性。 这适用

于使用高层协议进行数据通信的情况（ISO 7 层参考模型）。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2068 编程和操作手册, 11/2022



使用 3964R 的传输完整性

通过使用 3964R 程序增强的数据完整性：

• 使用 3964R 时的汉明间距为 3。这可测量数据传输的完整性。

• 3964(R) 程序可确保传输线路上的高传输完整性。 可通过设置和释放指定的消息帧，并

使用块校验字符 (BCC, block check character) 来实现此高传输完整性。

可以使用两种不同的程序进行数据传输，在使用或不使用块校验字符的情况下：

• 不带有块校验字符的数据传输： 3964
• 带有块校验字符的数据传输： 3964(R)
在本手册中，当说明和注释提及两个数据传输程序时则使用指定的 3964R。

使用 RK512 时的传输完整性  
使用 RK512 时具有非常高的数据安全性：

• 使用 RK512 和 3964R 时的汉明间距是 4。汉明间距可以测量数据传输的完整性。

• 使用 RK512 计算机连接可确保传输线路上的高传输完整性（因为 RK512 使用 3964R 程
序进行数据传输）。

• 确保在通信伙伴中进行进一步处理（因为 RK512 解释程序检查消息帧头中的附加长度规

范，并在将数据存储在通信伙伴的目标数据区中后生成一个消息帧，确认数据传输成功

还是失败）。

• RK512 计算机连接可单独保证正确使用 3964R 程序、分析/添加长度规范以及生成响应报

文。 不需要任何用户处理！ 用户需要做的仅是判断 终确认消息的正负。

Modbus/USS 的传输完整性

使用 Modbus/USS 驱动程序时的数据安全性。

• Modbus/USS 的汉明间距是 4。汉明间距可以测量数据传输的完整性。

• 使用 Modbus/USS 可确保传输线路上的高传输完整性（Modbus 使用 CRC16 块校验，USS 
使用 XOR 块校验）。

• 确保在通信伙伴中进行进一步处理，因为 Modbus 和 USS 均评估消息帧头中的附加长度

信息，并生成与数据传输成功/未成功相关的（时间监视的）确认消息帧。
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使用 ASCII 驱动程序的数据传输 (S7-300, S7-400)

使用 ASCII 驱动程序的数据传输 (S7-300, S7-400)
有关协议与通信模块的分配关系，请参见： 组件和接口概述 (页 2056)

简介  
ASCII 驱动程序通过通信处理器和通信伙伴之间的点对点连接控制数据传输。 该驱动程序包

含物理层（第 1 层）。

在 S7 用户将完整的发送消息帧传输给通信处理器的过程中，消息帧的结构保持开放。 对于

接收方向，必须组态消息的结束标准。 发送消息帧的结构与接收消息帧的结构可能会不同。 
ASCII 驱动程序允许发送和接收任何结构的数据（包括所有可打印的 ASCII 字符以及从 00 到 
FFH [带有 8 个数据位字符帧] 的所有其它字符或从 00 到 7FH [带有 7 个数据位字符帧]的所

有其它字符）。 

使用 ASCII 驱动程序发送数据 (S7-300, S7-400)

发送数据   
对于发送，在长度参数中指定调用各发送指令时要传输的用户数据字节数。 有关详细信息，

请参见“指令概述 (页 2057)”部分。

如果接收数据时您使用结束标准“字符延时时间”，则 ASCII 驱动程序将在发送时在两个消

息帧之间暂停。 可以随时调用发送指令，但仅当自发送上一个消息帧起经过的时间比组态

的字符延时时间还长时，ASCII 驱动程序才开始输出。

说明

在组态 XON/XOFF 流控制后，用户数据不得包含组态的 XON 或 XOFF 字符。 默认设置为 DC1 
= 11H（对于 XON）和 DC3 = 13H（对于 XOFF）。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2070 编程和操作手册, 11/2022



如果您使用“结束符”标准，则有三个选项：

• 到（包括）结束符时停止发送

在将要发送的数据中必须包括结束符。 发送的数据到结束符为止并包含该字符，即使指

令中指定的数据长度更长。

• 按指令中组态的长度发送数据

按指令中组态的长度发送数据。 后一个字符必须是结束符。

• 按指令中组态的长度发送数据，并自动附加一个或多个结束符

按指令中组态的长度发送数据。 自动附加结束符，即，不得将结束符包含在要发送的数

据中。 超出指令中指定字符数的 1 或 2 个字符将发送给伙伴，具体取决于结束符的个

数。 
如果您使用“固定消息帧长度”结束标准，则在发送方向上传输的数据量与该指令的长度参

数指定的一样。 接收方向上传输的（即，向接收 DB 中传输的）数据量在接收端使用模块属

性对话框中的“固定消息帧长度”参数指定。 两个参数设置必须相同，以确保正确进行数

据通信。 发送时将在两个消息帧之间暂停（暂停时间等于字符延时时间 [CDT, Character 
Delay Time]），以使伙伴可以同步（识别消息帧开始）。

如果使用其它同步方法，则可在模块的属性对话框中取消激活发送暂停。
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发送操作

下图说明了一个发送操作。

图 1-83 ASCII 驱动程序，发送数据的顺序

使用 ASCII 驱动程序接收数据 (S7-300, S7-400)

可选的结束标准

使用 ASCII 驱动程序进行数据传输时，可以在三种不同的结束标准中进行选择。 结束标准定

义何时接收完整的消息帧。 可能的结束标准如下：

• 字符延时时间结束后

消息帧没有固定长度，也没有定义的结束符；消息的结束由线路上的暂停（字符延时时

间结束后）定义。

• 接收到结束符时

消息帧的结束由一个或两个定义的结束符标记。 
• 接收到固定数目的字符时

接收消息帧的长度始终相同。
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代码透明度

程序的代码透明度取决于已组态的结束标准的选择和流控制：

• 包含一个或两个结束符

– 非代码透明

• 当结束标准为字符延时时间或固定消息帧长度时

– 代码透明

• 当使用流控制 XON/XOFF 时，无法进行代码透明操作。

代码透明是指用户数据中可以包含任意字符组合，而无需识别结束标准。

结束标准“字符延时时间结束后”   
接收数据时，字符延时时间结束时识别为消息帧结束。 从 CPU 中接受所接收的数据。

在这种情况下，必须设置字符延时时间，以使其可在两个连续的消息帧之间可靠结束。 但
是该字符延时时间应该足够长，这样，无论连接中的伙伴何时在消息帧内采取发送暂停，都

不会错误地识别消息帧结束。

下图说明了使用结束标准“字符延时时间结束后”的接收操作。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2073



图 1-84 使用结束标准“字符延时时间结束”的接收操作的顺序

结束标准和结束符

接收数据时，如果遇到组态的结束符，将识别为消息帧结束。 从 CPU 中接受所接收到的数据

（包括结束符）。

如果在接收消息帧时字符延时时间结束，那么接收操作将终止。 将发出一条错误消息并丢

弃消息帧碎片。

如果使用结束符，则传输是非代码透明的，并且必须确保结束代码未出现在用户数据中。
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如果接收消息帧中的 后一个字符不是结束符，请注意以下情况。

• 结束符在消息帧中的其它位置：

所有字符（包括结束符）都被输入到接收 DB 中。 结束符后的字符

– 如果消息帧结束时字符延时时间 (CDT, Character Delay Time) 结束，则这些字符将被

丢弃。

– 如果在字符延时时间结束前收到新的消息帧，则这些字符将与下一个消息帧合并。

• 结束符不包括在消息帧中：

消息帧将出现以下情况： 
– 如果消息帧结束时字符延时时间 (CDT, Character Delay Time) 结束，则该消息帧将被

丢弃。

– 如果在字符延时时间结束前收到新的消息帧，则该消息帧将与下一个消息帧合并。

下图说明了使用结束标准“结束符”的接收操作。
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图 1-85 使用“文本结束字符”结束标准的接收操作的顺序

结束标准“固定消息帧长度”  
接收数据时，如果达到组态的字符数目，则识别为消息帧结束。 从 CPU 中接受所接收的数据。

如果在达到组态的字符数目之前字符延时时间结束，则接收操作将终止。 将发出一条错误

消息并丢弃消息帧碎片。
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如果接收字符的消息帧长度与组态的固定消息帧长度不匹配，请注意以下情况：

• 接收字符的消息帧长度大于组态的固定消息帧长度：

在达到组态的固定消息帧长度之后接收的所有字符将出现以下情况

– 如果消息帧结束时字符延时时间 (CDT, Character Delay Time) 结束，则这些字符将被

丢弃。

– 如果在字符延时时间结束前收到新的消息帧，则这些字符将与下一个消息帧合并。

• 接收字符的消息帧长度小于组态的固定消息帧长度：

消息帧将出现以下情况： 
– 如果消息帧结束时字符延时时间 (CDT, Character Delay Time) 结束，则该消息帧将被

丢弃。

– 如果在字符延时时间结束前收到新的消息帧，则该消息帧将与下一个消息帧合并。

下图说明了使用结束标准“固定消息帧长度”的接收操作。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2077



图 1-86 使用结束标准“固定消息帧长度”的接收操作的顺序

模块的接收缓冲区   
模块的接收缓冲区 多可达 4096 字节，具体取决于通信模块。 
在组态期间，用户可指定：

• CP 和 CPU 31xC-2 PtP
启动时是否删除接收缓冲区以及是否避免覆盖接收缓冲区中的数据。 也可以为缓冲的接

收消息帧数指定值范围（1 至 250）。

• ET 200S 1SI
启动时是否应删除接收缓冲区中的数据以及是否应避免覆盖接收缓冲区中的数据。 此外，

还可以激活或阻止对接收到的消息帧的缓冲。
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模块的接收缓冲区是环形缓冲区：

• 如果有多个消息帧输入到模块的接收缓冲区，则以下原则适用： 始终将 早的消息帧从

模块发送到 CPU。
• 如果只想传送 新的消息帧，则必须：

– CP 和 CPU 31xC-2 PtP
将缓冲的消息帧数设置为“1”并禁用覆盖保护。

– ET 200S 1SI
阻止动态消息帧并禁用覆盖保护。

说明

如果从用户程序中连续读取接收数据的过程被中断片刻，您可能会发现当再次请求接

收数据时，CPU 在接收到 新的消息帧之前先从模块收到旧消息帧。 
在此中断期间，旧消息帧可能在模块和 CPU 的传输途中，也可能已被指令接收。

RS485 模式（CP 34x、44x、CPU 31xC-2 PtP + ET 200S 1SI） (S7-300, S7-400)

RS485 模式

在 RS485 模式（半双工、两线制模式）下运行 ASCII 驱动程序时，必须在用户程序中采取措

施以确保任何时候都只有一个用户在发送数据。 如果两个用户同时发送数据，消息帧将被

破坏。

RS 485 模块在半双工模式下的切换时间

发送和接收之间的 大切换时间为 1 ms。

RS232 模式（CP 34x、44x、CPU 31xC-2 PtP + ET 200S 1SI） (S7-300, S7-400)

RS232C 伴随信号   
具有 RS232C 接口的模块上提供以下 RS232C 伴随信号：

DCD （输入） 数据载体检测

DTR （输出） 数据终端准备就绪；

模块已做好运行准备

DSR （输入） 数据集就绪；

通信伙伴已做好运行准备
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RTS （输出） 请求发送，

模块已做好发送准备

CTS （输入） 允许发送；

通信伙伴可以从模块接收数据（对通信模块的 RTS = ON 的响应）

RI （输入） 振铃指示器，

模块接通时，输出信号状态为 OFF（未激活）。

用户可以在模块的属性对话框中组态 DTR/DSR 和 RTS/CTS 控制信号的使用方式，或者在用户

程序中通过指令来控制这些信号。  

使用 RS232C 伴随信号

RS232C 伴随信号可在以下情况下使用：

• 可以在组态自动使用所有 RS232C 伴随信号后使用

• 可以在组态数据流控制 (RTS/CTS) 后使用

• 可以通过指令 V24_STAT 和 V24_SET 使用

说明

组态自动使用 RS232C 伴随信号后，无法通过 V24_SET 指令实现 RTS/CTS 数据流控制以

及 RTS 和 DTR 控制！ 组态 RTS/CTS 数据流量控制后，无法通过 V24_SET 实现 RTS 控制！ 
另一方面，始终可以通过 V24_STAT 指令读取所有 RS232C 伴随信号。

以下各节说明了如何处理对 RS232C 伴随信号的控制和判断。

伴随信号的自动使用  
可按以下方式实现在通信模块上自动使用 RS232C 伴随信号：

• 只要模块通过组态切换到自动使用 RS232C 伴随信号的工作模式，模块便会将 RTS 线路

设置为 OFF，将 DTR 线路设置为 ON（通信模块做好使用准备）。

这将阻止在 DTR 线路设置成 ON 之前收发消息帧。 只要 DTR 仍设置为 OFF，便不能通过 
RS232C 接口接收任何数据。 如果执行发送作业，作业将被中止，并伴有相应的错误消息。

• 执行发送作业时，RTS 将设置为 ON 并且组态的数据输出等待时间将开始计时。 当数据

输出时间结束并且 CTS = ON 时，将通过 RS232C 接口发送数据。

• 如果 CTS 线路在数据输出时间内未设置为 ON 以便可以发送数据，或者 CTS 在传输过程

中更改为 OFF，发送作业会被中止，并生成错误消息。

• 一旦数据发送完毕且超过组态的清除 RTS 时间，RTS 线路将立即设置为 OFF。 CP 不会等

待 CTS 更改为 OFF。
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• 一旦 DSR 线路设置为 ON，即可通过 RS232C 接口接收数据。 如果通信模块的接收缓冲

区预警将要溢出，则通信模块将不会响应。

• 如果 DSR 从 ON 转变成 OFF，激活的发送作业和数据接收都将取消，并产生错误消息。 消
息“DSR = OFF（自动使用 V24 信号）”将输入到模块的诊断缓冲区中。

说明

组态自动使用 RS232C 伴随信号后，无法通过 V24_SET 指令实现 RTS/CTS 数据流控制以

及 RTS 和 DTR 控制！

必须在模块的属性对话框中设置“清除 RTS 时间”，以便使通信伙伴在 RTS 之前完整接

收到消息帧的 后的字符，并且发送作业也会因此取消。 必须设置“数据输出等待时

间”，以便通信伙伴在该时间结束前可以做好接收准备。

时序图

下图说明了发送作业的时间顺序。

图 1-87 RS232C 伴随信号的自动使用时序图

指令命令 V24_STAT/SET 的任务

通过 V24_STAT 指令命令可确定每个 RS232C 伴随信号的状态。 V24_SET 可用于控制 DTR 和 
RTS 输出信号。
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软件握手/硬件握手 (S7-300, S7-400)

简介

用于控制两个通信伙伴之间数据流的握手协议。 使用握手程序可以防止两个设备以不同的

传输率操作时在传输期间产生数据丢失。 

握手程序

握手有两种基本类型：

• 软件握手（例如 XON/XOFF）
• 硬件握手（例如 RTS/CTS）
在通信模块上按照以下方式执行数据流控制：

• 一旦模块通过组态切换到使用流控制的工作模式，模块便会发送 XON 字符或将 RTS 线路

设置为 ON。

• 如果在接收缓冲区溢出（接收缓冲区的大小：4096 字节）之前达到已组态的消息帧数或

者 50 个字符， 模块会发送 XOFF 字符或将 RTS 线路设置为 OFF。 如果通信伙伴不管是

否出现上述情况仍然继续发送数据，接收缓冲区将溢出，并生成错误消息。 后一个消

息帧中接收到的数据将被丢弃。

• 一旦 S7-CPU 获取一个消息帧且接收缓冲区已做好接收准备，模块就会发送 XON 字符或将 
RTS 线路设置为 ON。

• 如果模块接收到 XOFF 字符或 CTS 控制信号设置为 OFF，模块将中断传输。 如果在组态

的时间过后既没有接收到 XON 字符，CTS 也没有设置为 ON，则传输将被中止，并在模

块的错误消息区中输入相应的错误消息 (0708H)。

说明

在组态 RTS/CTS 数据流控制后，必须完整发送插头连接的接口信号。 组态 RTS/CTS 数据

流量控制后，无法通过 V24_SET 实现 RTS 控制！

使用 3964(R) 的数据传输 (S7-300, S7-400)

使用 3964(R) 程序进行数据传输 (S7-300, S7-400)
有关协议与通信模块的分配关系，请参见： 组件和接口概述 (页 2056)
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简介  
3964(R) 程序可以控制通信处理器和通信伙伴之间的点对点数据交换。 除物理层（第 1 层）

外，3964(R) 程序还包含数据链路层（第 2 层）。

启动

下图说明了 3964(R) 程序的启动过程。

 

图 1-88 3964(R) 程序的启动流程图

控制字符 (S7-300, S7-400)

简介

RK 512 计算机连接提供很高级别的数据完整性。 数据传输期间，3964(R) 程序将控制字符

添加到信息数据（数据链路层）。 这些控制字符使得通信伙伴可以检查数据是否已全部无

错到达。

3964(R) 程序的控制字符 
3964(R) 程序将分析以下控制代码：

• STX（Start of Text，文本开始）；要传输的字符串的起点

• DLE（Data Link Escape，数据链路转义）；数据连接转义

• ETX（End of Text，文本结束）；要传输的字符串的终点
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• BCC（Block Check Character，块校验字符）（仅限 3964(R)）
• NAK（Negative Acknowledge，否定确认）

说明

如果 DLE 作为信息字符串传输，则要发送两次，以便在发送线路（DLE 副本）上建立和

释放连接期间，将它与控制代码 DLE 区分开来。 然后接收器将恢复 DLE 副本。

优先级

使用 3964(R) 程序时，必须为一个通信伙伴指定较高的优先级，为另一个伙伴指定较低的优

先级。 如果两个伙伴同时开始建立连接，则优先级较低的伙伴将延迟其发送请求。

块校验和 (S7-300, S7-400)

块校验和  
使用 3964(R) 传输协议时，通过额外发送块校验和字符 (BCC) 增强数据完整性。

图 1-89 块校验和
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块检验和是已发送或已接收块的纵向偶校验（对所有数据字节执行 EXOR 操作）。 从建立连

接后的第一个用户数据字节（消息帧的第一个字节）开始其计算，在释放连接时的 DLE ETX 
代码之后结束。

说明

如果出现 DLE 副本，则在计算 BCC 时将 DLE 代码计算两次。

使用 3964(R) 发送数据 (S7-300, S7-400)

发送时的数据传输过程

下图说明了使用 3964(R) 程序发送数据时的传输顺序。

图 1-90 使用 3964(R) 程序发送时的数据通信

建立发送连接

要建立连接，3964(R) 程序将发送控制代码 STX。 如果通信伙伴在确认延时时间结束前以 DLE 
代码进行响应，则程序将切换至发送模式。

如果通信伙伴以 NAK 或任何其它控制代码（DLE 或 STX 除外）进行应答，或在确认延时时

间到期之前无响应，则程序将重复建立连接。 尝试建立连接失败的次数达到定义的次数后，

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2085



程序将中止连接建立，并将 NAK 代码发送给通信伙伴。 通信模块会在错误消息区中输入相

应的错误编号。

发送数据

如果成功建立了连接，则使用选择的传输参数将通信处理器输出缓冲区中包含的用户数据发

送给通信伙伴。 伙伴将监视引入字符的间隔时间。 两个字符的间隔时间不得超过字符延时

时间。

如果通信伙伴在激活的发送操作期间发送 NAK 控制代码，则程序将中止块的传输，并按上

述步骤从建立连接开始重试。 如果发送了其它代码，程序将首先等待字符延时时间结束，然

后发送 NAK 代码以将通信伙伴的模式更改为空闲模式。 然后程序将通过 STX 建立连接以重

新开始发送数据。

释放发送连接

一旦发送了缓冲区中的内容，程序将添加代码 DLE、ETX 和块校验和 BCC（仅使用 3964R）
作为结束标识符，并等待确认代码。 如果通信伙伴在确认延时时间内发送 DLE 代码，则说

明数据块已无错接收。 如果通信伙伴以 NAK、任何其它代码（DLE 除外）或损坏的代码进

行响应，或在确认延时时间结束之前无响应，则程序将通过 STX 建立连接以重新开始发送

数据。

尝试发送数据块的次数达到定义的次数后，程序将停止尝试，并将 NAK 发送给通信伙伴。 通
信模块将在错误消息区中报告该错误。
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使用 3964(R) 程序发送

下图说明了使用 3964(R) 程序发送数据的过程。

图 1-91 使用 3964(R) 程序发送数据的流程图
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使用 3964(R) 接收数据  (S7-300, S7-400)

接收时的数据传输过程   
下图说明了使用 3964(R) 程序接收数据时的传输顺序。

图 1-92 使用 3964(R) 程序接收时的数据通信

说明

一旦准备就绪，3964(R) 程序会立即将一个 NAK 发送给通信伙伴，将后者设置为空闲模式。

建立接收连接

在空闲模式下，如果没有要处理的发送作业，程序将等待通信伙伴建立连接。

如果通过 STX 建立连接期间没有可用的空接收缓冲区，则将开始 400 ms 的等待时间。 如
果此时间后仍没有空接收缓冲区，则系统程序将在模块的错误消息区中报告错误，然后程序

将发送 NAK 并返回空闲模式。 否则，程序将发送 DLE 并按上述步骤接收数据。

如果空闲程序接收了 STX 或 NAK 以外的任何控制代码，它将等待字符延时时间结束，然后

发送代码 NAK。 通信模块将在模块的错误消息区中报告该错误。

接收数据

成功建立连接后，到达的接收字符将存储在接收缓冲区中。 如果接收到两个连续的 DLE 代
码，则只有其中一个存储在接收缓冲区中。

每接收一个字符，程序都要等到字符延时时间结束后再接收下一个字符。 如果字符延时时

间结束后还没收到另一个字符，则将 NAK 发送给通信伙伴。 通信模块将在模块的错误消息

区中报告该错误。 3964(R) 程序不启动重复。
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如果接收过程中发生传输错误（丢失字符、帧出错、奇偶校验出错等），程序将继续接收直

到连接关闭为止。 随后将 NAK 发送给通信伙伴。 然后重复以上步骤。 如果尝试传输的次数

达到静态参数设置中定义的次数后仍无法接收块，或者通信伙伴没有在 4 秒的块等待时间内

开始重复，则程序将中止接收操作。 通信模块将在模块的错误消息区中报告第一个传输错

误和 后一个中止。

释放接收连接

如果 3964 程序检测到一个 DLE ETX 字符串，它将结束接收操作并通过向通信伙伴发送 DLE 
信号来确认已成功接收到块。 如果在接收到的数据中发现错误，程序将向通信伙伴输出 NAK 
信号。 然后重复以上步骤。

如果 3964R 程序识别出字符串 DLE ETX BCC，它将停止接收并将接收到的块校验字符与内部

计算的纵向奇偶校验进行比较。 如果 BCC 正确并且没有发生其它接收错误，则 CP 将向通信

伙伴发送 DLE 代码。 如果 BCC 正确并且没有发生其它接收错误，则 3964R 程序将发送 DLE 
然后返回空闲模式。 如果 BCC 故障或发生其它接收错误，则将 NAK 发送给通信伙伴。 然后

重复以上步骤。
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使用 3964(R) 程序接收 
下图说明了使用 3964(R) 程序接收数据的过程。

图 1-93 使用 3964(R) 程序接收数据的流程图（第 1 部分）
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图 1-94 使用 3964(R) 程序接收数据的流程图（第 2 部分）

使用 Rk512 的数据传输 (S7-300, S7-400)

使用 RK512 计算机连接进行数据传输 (S7-300, S7-400)
有关协议与通信模块的分配关系，请参见： 组件和接口概述 (页 2056)
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简介  
RK512 计算机连接可控制通信模块与通信伙伴之间的点对点连接中的数据传输。 
与 3964(R) 程序不同，RK512 计算机连接不但包括 ISO 参考模型的物理层（第 1 层）和数

据链路层（第 2 层），还包括传输层（第 4 层）。 RK512 计算机连接还提供更高的数据安

全性和增强的寻址选项。

响应消息帧   
RK512 计算机连接通过响应消息帧向客户机（传输层）应答每个正确接收的命令消息帧。 这
使得发送器可以检查其数据是否已安全到达通信伙伴 CPU 或此 CPU 上是否有其需要的数据。

命令消息帧   
命令消息帧可以是 SEND 帧或 FETCH 帧。

SEND 帧    
当通信模块发送包含用户数据的命令消息帧时，将创建 SEND 帧，随后通信伙伴将回复一个

不包含用户数据的响应消息帧。

FETCH 帧  
当通信模块发送不包含用户数据的命令消息帧时，将创建 FETCH 帧，随后通信伙伴将回复

一个包含用户数据的响应消息帧。

后续消息帧  
如果数据量超过 128 字节，SEND 和 FETCH 帧将自动使用后续消息帧进行发送。

消息帧头

对于 RK512，每个消息帧均以消息帧头开始。 消息帧头可以包含消息帧 ID、有关数据目标

和数据源的信息以及错误编号。
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消息帧头的结构   
下表显示了命令消息帧头的结构。

表格 1-122 命令消息帧的消息帧头的格式 (RK512)

字节 含义

1 命令消息帧中的消息帧 ID (00H)，
后续命令消息帧中的消息帧 ID (FFH)

2 消息帧 ID (00H)
3 “A”(41H) 适用于包含目标 DB 的 SEND 作业或  

“O”(4FH) 适用于包含目标 DX 的 SEND 作业或

“E”(45H) 适用于 FETCH 作业

4 要传输的数据，包括（仅“D”可进行发送）：

“D”(44H) = 数据块

“I”(45H) = 输入字节 
“O”(41H) = 输出字节

“M”(4DH) = 标志字节

“C”(5AH) = 计数器单元 
“T”(54H) = 时间单元

5 和 6 SEND/PUT 作业的数据目标或 GET 作业的数据源，例如字节 5 = DB 号，字节 
6 = DW 号
（RK512 寻址说明了带字限制的数据源和目标。 在 SIMATIC S7 中，字节地址是

自动转换的。）

7 和 8 根据字节中的类型传送的数据长度的高位字节长度，或

低位字节字长度

9 通信标志的字节号； 
如果您没有指定处理器间通信标志，此处将显示 FFH。

10 位 0 到位 3： 通信标志的位号， 
如果您没有指定处理器间通信标志，协议将在此处输入 FH。
位 4 到位 7： CPU 号（从 1 到 4）；

如果您没有指定 CPU 号，但是指定了处理器间通信标志，此处将显示 OH；如

果既没有指定 CPU 号又没有指定处理器间通信标志，此处将显示 FH。

字节 3 和 4 中的字母均是 ASCII 字符。

后续命令消息帧头仅包含字节 1 至 4。
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响应消息帧

一旦传输了命令消息帧，RK512 将在监视时间内期待通信伙伴的响应消息帧。 无论传输速度

（波特率）是多少，监视时间的长度均为 20 秒。

根据使用的 PtP 模块，可以在模块的属性对话框中通过用户组态减少该监视时间。 通过选择

“取决于传输速率”(transmission-rate dependent) 选项，使用以下 大等待时间来执行监

视：

表格 1-123 响应报文的取决于传输速率的监视时间

传输速率 监视时间

• 300 波特 10 s
• 600 波特 7 s
• 1200 波特 5 s
• 从 38400 波特开始 3 s

“变灰”(grayed)、“ 大等待时间”(Maximum wait time) 字段仅用于显示组态的监视时间并

且无法编辑！

响应消息帧的结构和内容  
响应消息帧由 4 个字节组成，其中包含有关作业进度的信息。

字节 含义

1 响应消息帧中的消息帧 ID (00H)，
后续响应消息帧中的消息帧 ID (FFH)

2 消息帧 ID (00H)
3 显示 00H
4 响应消息帧中通信伙伴的错误编号：

• 00H 如果传输没有出错

• > 00H 错误编号

响应消息帧中的错误编号将自动使错误编号输入到模块的错误消息区中。 
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使用 RK512 发送数据 (S7-300, S7-400)

发送时的数据传输过程   
下图显示了使用 RK512 计算机连接通过响应消息帧发送数据时的传输顺序。

图 1-95 通过响应帧发送时的数据通信
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发送数据

SEND 作业按下面顺序执行：  
• 主动伙伴

发送 SEND 消息帧。 其中包含消息帧头和数据。

• 被动伙伴

接收消息帧，检查头和数据，并在将数据传输到 CPU 后使用响应帧进行确认。

• 主动伙伴

接收响应消息帧并终止 SEND 作业。

说明

如果 CPU 没有正确接收 SEND 作业的用户数据或者消息帧头中出现错误，则通信伙伴会

在响应消息帧的第 4 个字节中输入错误编号。 如果发生协议错误，则不会输入。

后续 SEND 消息帧

当数据量超过 128 字节时将启动后续 SEND 作业。 程序与 SEND 作业类似。  
如果发送的字节超过 128 个，额外的字节将自动在一个或多个后续消息帧中传输。 每个后续 
SEND 帧均使用后续响应消息帧进行确认。

下图显示了通过后续响应消息帧发送后续 SEND 消息帧时的数据传输顺序。 
上一个后续 SEND 帧的后续响应消息帧仅在将整个用户数据传送到 CPU 后才能发送。
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图 1-96 使用后续响应消息帧的后续 SEND 消息帧的顺序
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使用 RK512 获取数据 (S7-300, S7-400)

使用 RK512 获取数据的程序   
下图显示了使用 RK512 计算机连接通过响应消息帧获取数据时的传输顺序。

图 1-97 使用响应消息帧获取时的数据通信
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获取数据

FETCH 作业按下面顺序执行：

• 主动伙伴

发送 FETCH 帧。 其中包含消息帧头。

• 被动伙伴

接收消息帧，检查头，从 CPU 获取数据，并使用包含数据的响应帧进行确认。 其包含数

据。

• 主动伙伴

接收响应消息帧，将响应消息帧中接收的用户数据传递给 CPU，然后终止 FETCH 作业。

如果第 4 个字节中含有错误编号（不等于 0），则响应帧不包含任何数据。

如果请求的字节超过 128 个，额外的字节将自动在一个或多个后续消息帧中获取。 每个后续 
FETCH 帧均使用后续响应消息帧（包含更多用户数据）进行确认。

接收 后一个后续响应消息帧（包含 后一个用户数据块）后，整个用户数据便传递给 CPU，
并且 FETCH 作业已完成。

说明

如果 CPU 没有正确处理 FETCH 消息帧或消息帧头中出现错误，则通信伙伴会在响应消息帧

的第 4 个字节中输入错误编号。 如果发生协议错误，则不会输入。
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后续 FETCH 帧  
下图显示了使用后续响应消息帧获取数据时的传输顺序。

图 1-98 使用后续响应消息帧的 FETCH 帧的顺序

准全双工操作

半全双工模式的含义是： 伙伴可随时发送命令和响应帧，只要其它伙伴当前未发送。 命令

和响应帧的 大嵌套深度为“1”。 因此，使用响应帧应答上一个命令消息帧之前，不能处理

下一个命令消息帧。
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在特定情况下可以实现 - 当两个伙伴收到响应消息帧之前都要发送（传输）伙伴的 SEND 或 
FETCH 消息帧时。 例如，当收到响应消息帧之前伙伴的 SEND 或 FETCH 消息帧被输入到通

信模块的输出缓冲区中时。

在下图中，仅在收到伙伴的 SEND 帧后才发送第一个 SEND 帧的后续响应消息帧。

图 1-99 准全双工操作
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RK512 CPU 作业

下图显示了进行 CPU 作业时 RK512 计算机连接中涉及的顺序。

图 1-100 使用 RK512 进行 CPU 作业时数据传输的顺序
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RK512 伙伴作业

下图显示了进行伙伴作业时 RK512 计算机连接中涉及的顺序。

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 1-101 使用 RK512 进行伙伴作业时数据传输的流程图

使用打印机驱动程序的数据传输 (S7-300, S7-400)

使用打印机驱动程序的数据传输 (S7-300, S7-400)
有关协议与通信模块的分配关系，请参见： 组件和接口概述 (页 2056)
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简介

打印机驱动程序允许您将带有日期和时间的消息文本输出到打印机。 这使得您能够进行监

视简单进程、打印错误或故障消息或者向操作人员发布指令等操作。

打印机驱动程序包含物理层（第 1 层）。

用于打印输出的消息文本和参数

在模块的属性对话框中，可为打印输出组态消息文本并设置参数（页面布局、字符集、控制

字符）。 消息文本和打印输出参数将连同模块参数一起在通信模块启动时传输到该通信模

块。  
• 消息文本： 

可以使用变量和控制指令（例如，粗体、窄体、宽体或斜体以及加下划线）来组态消息

文本。 在参数分配期间会给每个消息文本都分配一个编号。 对于 CP 441 模块，通过在

指令的发送参数 SD_1 至 SD_4 中指定引用（指向包含消息文本号的存储单元），可以打

印输出特定的消息文本。 对于 CP 34x 模块，在调用指令时通过指定格式字符串中的消息

文本号完成该操作。   
还可以将组态消息文本保存到外部文本文件（SDB 名， 多 8 个 ASCII 字符），并通过

合适的编辑器对其进行编辑。 例如，可以此种方式翻译并读回文本。

消息文本文件结构：

<版本号>
<消息号>:<消息内容>

• 页面布局： 
您可以组态页面布局的页边距、可选的换行符以及页眉和页脚。   

• 字符集： 
STEP 7 通过字符转换表将 ANSI 字符集转换为打印机字符集。 例如，可以更改针对打印

机类型建议的字符转换表，从而包括特定语言所需的特殊字符。   
• 控制字符： 

通过控制字符表，可以更改用于打印机模拟的消息文本中的控制指令，从而启用和禁用

粗体、窄体、宽体或斜体和下划线以及添加控制字符。    

变量  
一个消息文本中 多显示 4 个变量（3 + 文本消息号）。 可将变量值从 CPU 传输到通信模块。 
可以显示以下变量： 
• 用户程序的计算值（例如填充量）

• 日期和时间
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• 字符串（字符串变量）

• 其它消息文本

必须为组态的消息文本或格式字符串中的每个变量指定一个转换指令，其中变量值的含义和

输出格式经过加密。

格式字符串  
可以使用格式字符串定义消息文本的外观和布局。 格式字符串可以包括：

• 文本（任何可打印字符，如填充量 l 达到 ...！）

• 变量的转换指令（例如 %N = 消息文本号 x 的指针，其中 x 为变量值（请参见下面的示例 
2））

对于每个变量，格式字符串或组态的消息文本中必须恰好存在一个转换指令。 转换指令

将根据其顺序应用到变量。 
• 具有用于粗体、窄体、宽体、斜体、下划线（如 \B = 启用粗体）的控制字符或您已定义

的附加控制字符的控制指令

将这些字符输入到模块的属性对话框中的控制字符表内和组态新的通信模块时，可以使用附

加的控制字符。

其它功能

除输出消息文本外，还可以对打印输出使用以下功能。 可以通过格式字符串运行这些功能。

• 设置页码（格式字符串 = %P）
• 开始新页（格式字符串 = \F）
• 换行/不换行打印（格式字符串末尾的 \x）
请注意，对于每个打印输出，默认执行换行。

示例  
示例 1： 填充量“200”l 在“5:30 pm”达到！

格式字符串 = 填充量 %i l 在 %Z 达到！

变量 1 = 时间

变量 2 = 填充量

示例 2： 燃烧室压力“下降”
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格式字符串 = %N %S
变量 1 = 17（消息文本号 17： 燃烧室压力 ...）
变量 2 = 引用字符串（字符串变量： ... 下降）

示例 3： （设置页码为 10）
格式字符串 = %P
变量 1 = 10（页码：10） 10)

打印输出   
要将 n 个字节的用户数据输出到打印机，在调用指令时必须将消息文本的格式字符串和变量

作为参数指定。

在输出期间编辑数据以进行打印。 按照模块的属性对话框中的参数来为打印执行准备工作

（页面布局、字符集、控制字符等）。

打印输出期间不接收字符。 此处，已组态的任意流控制字符是个例外。 接收到的任何字符

都不会被采用。

消息文本输出

下图说明了打印输出的操作顺序。

图 1-102 打印输出的流程图
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软件握手/硬件握手    
握手用于控制两个通信伙伴之间的数据流。 握手可以确保数据在以不同速度运行的设备之

间传输时不会丢失。

还可以通过流控制发送打印输出数据。 握手有两种基本类型：

• 软件握手（例如 XON/XOFF）
• 硬件握手（例如 RTS/CTS）
在通信模块上按以下方式为打印输出执行流控制：

• 一旦通信模块通过组态切换到使用流控制的工作模式，模块便会发送 XON 字符或将 RTS 
线路设置为 ON。

• 如果通信模块接收到 XOFF 字符或 CTS 控制信号设置为 OFF，通信模块将中断字符的输

出。 如果经过组态时间后未接收到 XON 或 CTS 未设置为 ON，将中断打印输出并在指令

的 STATUS 输出中生成一个相应的错误消息 (0708H)。

说明

如果组态 RTS/CTS 流控制，请确保在插头连接过程中全部接线信号所使用的接口。

BUSY 信号   
通信模块可评估打印机的“BUSY”控制信号。 打印机向 CP 34x1 报告其已准备好接收

• 对于 CP 34x 20mA-TTY： 通过接通 RxD 线路的电源。

• 对于 CP 34x RS232C 和 CP 34x RS422/485： 通过 CTS =“ON”信号。

说明

如果组态 RTS/CTS 流控制，则必须按如下方式设置打印机上 BUSY 信号的极性：

• BUSY 信号： CTS =“OFF”
请注意，有些打印机使用 DTR 信号显示 BUSY 信号。 在这种情况下，您需要相应地将电

缆重新接线到通信模块。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2107



消息帧结束指示器 (S7-300, S7-400)

结束标准

使用 ASCII 驱动程序进行数据传输时，可以在三种不同的结束标准中进行选择：

• 字符延时时间结束后

• 接收到结束符时

• 接收到固定数目的字符时

协议参数  
下表介绍了协议参数。

表格 1-124 协议参数（ASCII 驱动程序）

参数 说明 取值范围 默认值

接收消息帧的结束

检测指示器  
指定可确定消息帧结束的标准。 • 字符延时时间结束后

• 接收到结束符时

• 接收到固定数目的字符时

字符延时时间结束后

结束符 1 1 第一个结束检测的代码。 • 7 个数据位：

0 到 7 FH（十六进制）2

• 8 个数据位： 
0 到 FFH（十六进制）2

3 (03H = ETX)

结束符 2 1 第二个结束检测的代码（选择时）。 • 7 个数据位：

0 到 7 FH（十六进制）2

• 8 个数据位：

0 到 FFH（十六进制）2

0

1 仅用于结束符结束标准。

2 取决于为字符帧组态了 7 个数据位还是 8 个数据位。

更多信息

有关使用 ASCII 驱动程序进行数据接收的详细描述，请参见使用 ASCII 驱动程序接收数据 
(页 2072)部分。
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数据流控制和辅助信号 (S7-300, S7-400)

简介

通信模块可以与 SIMATIC 模块和第三方产品进行点对点通信。

支持的接口功能  
根据使用的接口可以使用不同的驱动程序功能：

表格 1-125 基于所使用接口的通信模块的功能

  RS232C 20 mA 
TTY

X27 (RS422/485)

    RS422* RS485*
CP 441 功能

3964(R) 程序 ● ● ● -
计算机连接 RK512 ● ● ● -
ASCII 驱动程序： ● ● ● ●
• 使用 RS232C 伴随信号 ● - - -
• 通过指令控制/读取 RS232C 伴随信号 ● - - -
• RTS/CTS 数据流控制 ● - - -
• XON/XOFF 数据流控制 ● ● ● -
打印机驱动程序： ● ● ● ●
• RTS/CTS 数据流控制 ● - - -
• XON/XOFF 数据流控制 ● ● ● -
CP 440 功能

3964(R) 程序     ● -
ASCII 驱动程序：     ● ●
• XON/XOFF 数据流控制     ● -
CP 341 功能

3964(R) 程序 ● ● ● -
计算机连接 RK512 ● ● ● -
ASCII 驱动程序： ● ● ● ●
• 使用 RS232C 伴随信号 ● - - -
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  RS232C 20 mA 
TTY

X27 (RS422/485)

    RS422* RS485*
• 通过指令控制/读取 RS232C 伴随信号 ● - - -
• RTS/CTS 数据流控制 ● - - -
• XON/XOFF 数据流控制 ● ● ● -
打印机驱动程序： ● ● ● ●
• RTS/CTS 数据流控制 ● - - -
• XON/XOFF 数据流控制 ● ● ● -
CP 340 功能

3964(R) 程序 ● ● ● -
ASCII 驱动程序： ● ● ● ●
• 使用 RS232C 伴随信号 ● - - -
• 通过指令控制/读取 RS232C 伴随信号 ● - - -
• RTS/CTS 数据流控制 ● - - -
• XON/XOFF 数据流控制 ● ● ● -
打印机驱动程序： ● ● ● ●
• RTS/CTS 数据流控制 ● - - -
• XON/XOFF 数据流控制 ● ● ● -

ET 200S 1SI 功能

3964(R) 程序 ●   ● -
ASCII 驱动程序： ●   ● ●
• 使用 RS232C 伴随信号 ●   - -
• 通过指令控制/读取 RS232C 伴随信号 ●   - -
• RTS/CTS 数据流控制 ●   - -
• XON/XOFF 数据流控制 ●   ● -
* RS422 与 RS485 之间的区别通过组态定义。 
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通信模块的应用选项

根据使用的通信模块，可以建立与各种 Siemens 模块和第三方产品的点对点连接：  
• 通过 3964(R) 驱动程序或 RK512 以及 S5 终端的相应接口模块与 SIMATIC S5 连接

• 通过 3964(R) 驱动程序与 Siemens BDE 终端 ES 2 系列连接

• 通过 3964R 驱动程序与 MOBY I (ASM 420/421，SIM)、MOBY L (ASM 520) 和记录站 ES 
030K 连接

• 通过 3964(R) 程序与 PC（在 PC 上可用的编程开发工具： 适用于 MS-DOS 的 PRODAVE 
DOS 64R (6ES5 897-2UD11)、适用于 Windows 或 ASCII 驱动程序的 PRODAVE WIN 64R 
(6ES5 897-2VD01)）连接

• 通过 3964(R) 驱动程序或 ASCII 驱动程序与条形码阅读器连接

• 通过 3964(R)、ASCII 驱动程序或 RK512 与其他制造商的 PLC 连接

• 通过 ASCII 驱动程序的简单协议调整与具有简单协议结构的其它设备连接

• 与同样具有 3964(R) 驱动程序或 RK512 的其它设备连接

• 与打印机（HP-Deskjet、HP-Laserjet、Postscript、Epson、IBM）连接

接口工作模式 (S7-300, S7-400)

可能接口工作模式

下表概述了各通信模块和协议的接口工作模式。

工作模式 说明

半双工 (RS485)，两线制模式。 两线制模式下点对点连接或多点连接的工作模式。 通信模块可用作主站

和从站。

在 RS485 模式下，通过两根电缆（两线制模式）传输数据。 两根电缆交

替发送和接收数据。 它们可以交替发送或接收（半双工）。 发送过程结

束后，将自动切换到接收过程（ 大切换时间为 1 ms）。

全双工 (RS422)，四线制模式 在 RS422 模式下，通过四根电缆（四线制模式）传输数据。 始终有两根

电缆用于发送和接收数据。 它们可以同时发送或接收（全双工）。 
数据在一个或多个通信伙伴之间同时进行交换，即可以同时发送和接收

数据。 每个通信伙伴都必须能够同时操作发送和接收设备。
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工作模式 说明

全双工 (RS 422) 四线制模式（点对

点连接）1)
在 RS422 模式下，通信模块可用于以下拓扑中：

• 两个参与方之间的连接： 点对点连接

• 多个站之间的连接： 多点连接

通信模块可用作主站和从站。

全双工 (RS422) 四线制模式（多点

主站）1)
在 RS422 模式下，通信模块可用于以下拓扑中：

• 两个参与方之间的连接： 点对点连接

• 多个站之间的连接： 多点连接

通信模块可用作多点主站和多点从站。

在 RS422 模式下使用主站/从站拓扑时：

• 主站的发送端与所有从站的接收端互相连接。

• 从站的发送端与主站的接收端互相连接。

• 只有主站的接收端和一个从站的接收端具有默认设置。 所有其它的从

站功能均没有默认设置。

全双工 (RS422) 四线制模式（多点

从站）1)
在 RS422 模式下，通信模块可用于以下拓扑中：

• 两个参与方之间的连接： 点对点连接

• 多个站之间的连接： 多点连接

通信模块可用作多点主站和多点从站。

在 RS422 模式下使用主站/从站拓扑时：

• 主站的发送端与所有从站的接收端互相连接。

• 从站的发送端与主站的接收端互相连接。

• 只有主站的接收端和一个从站的接收端具有默认设置。 所有其它的从

站功能均没有默认设置。

1) 仅 CP 440
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接收线路的初始状态 (S7-300, S7-400)

X27 (RS422/485) 接口  
下表介绍了 X27 (RS422/485) 接口子模块的参数。 使用 3964(R) 和 RK512 程序及打印机时，

RS 485 模式不可用。

表格 1-126 X27 (RS422/485) 接口模块

参数 说明 取值范围 默认值

接收线路的初始

状态  
无： 此设置只对具备总线能力的特

定驱动程序有意义。

无 信号 R(A) 5V，信号 R(B) 
0V（断路检测）(2)

信号 R(A) 5V，信号 R(B) 0V（断路

检测）： 通过该设置，可在“全双

工 (RS 422) 四线制模式”下进行断

路检测。

信号 R(A) 5V，信号 R(B) 
0V（断路检测）(1)

信号 R(A) 0V，信号 R(B) 5V： 该初

始状态对应于“半双工 (RS 485) 两
线制模式”下的空闲状态（无激活

的发送器）。 无法通过该设置进行

断路检测。

信号 R(A) 0V，信号 R(B) 
5V

(1) 仅对于“全双工 (RS422) 四线制模式”

(2) 仅在“全双工 (RS422) 四线制模式”和“半双工 (RS485) 双线制模式”下，默认设置为信号 R (A) 0V，信号 
R (B) 5V
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接收线路的初始状态

下图说明了在 X27 (RS422/485) 接口上的接收器接线情况：

图 1-103 X27 (RS422/485) 接口上的接收器接线

使用 RS422/485 协议时多点拓扑中的 CP 440 (S7-300, S7-400)

应用选项  
在 RS422 和 RS485 工作模式下，CP 440 可用于多种不同的拓扑结构中。

下列连接之间进行区分：

• 两个节点（点对点）和

• 多个节点（多点）

在这些情况下 CP 440 可用作：

• 主站或

• 从站。
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点对点连接的 RS422 或 RS485 模式

图 1-104 RS422 点对点

图 1-105 RS485 点对点

使用主站/从站拓扑结构时，用户程序中必须有一个相应的消息帧。 示例： 主站向所有从站

发送一个带有地址信息的消息帧。 所有从站均进行监听并将该地址与自身的地址相比较。 如
果地址相同，则被寻址的从站发送自己的应答信号。 
所有从站的发送端必须能够切换到低阻抗。

多点连接中的 RS422 模式

在 RS422 模式中使用主站/从站拓扑结构时：

• 主站的发送端与所有从站的接收端互相连接。

• 从站的发送端与主站的接收端互相连接。

• 只有主站的接收端和一个从站的接收端具有默认设置。 所有其它的从站功能均没有默认

设置。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2115



Master

Slave Slave Slave

图 1-106 RS422 多点

多点连接中的 RS485 模式

RS485 操作中的一个拓扑结构：

• 电缆对互相连接，用作所有节点的发送/接收线。

• 只有一个节点的接收端具有默认设置。 所有其它的模块功能均没有默认设置。

Master

Slave Slave Slave

图 1-107 RS485 多点
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在模块属性对话框的“接口”部分，要针对不同的拓扑进行必要设置。

说明

当您在 RS422 多点或 RS485 模式下运行 ASCII 驱动程序时，必须在用户程序中采取措施以

确保任一时间只有一个节点发送数据。 如果两个用户同时发送数据，消息帧将被破坏。

接收缓冲区  (S7-300, S7-400)

模块的接收缓冲区  
下表介绍了模块接收缓冲区的参数。

表格 1-127 模块的接收缓冲区 - 程序 3964(R)/RK512/ASCII 驱动程序

参数 说明 取值范围 默认值

启动时清空模块接收

缓冲区

CPU 启动（从 STOP 转换到 RUN）时不删除模块接收缓冲

区。

无（固定） 否

使用 CPU 收件箱（仅 
CP 441）

可以在此处指定是否在 CPU 上建立收件箱。

如果尚未在 CPU 用户程序中对模块的 BRCV 指令编程，则

必须建立收件箱。

如果您已对 BRCV 编程，则必须取消激活该参数，否则数

据将存储在此处定义的收件箱中而不是由 BRCV 进行处理。

• 是

• 否

否

DB 数(1) CPU 上的收件箱中的数据块数。 1 到 65535
（取决于 
CPU）

1

(1)仅当“使用 CPU 上的收件箱”=“是”时

(2) 仅当“缓冲的接收消息帧数”=“1”时
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表格 1-128 模块的接收缓冲区 - 对 ASCII 驱动程序的补充

参数 说明 取值范围 默认值

缓冲的接收消息帧数 可在此处指定要在通信模块的接收缓冲区中缓冲的接收消

息帧数。

如果在此处指定“1”并禁用下面的参数“防止覆盖”，并

且从用户程序中循环读取接收的数据，则始终将当前消息

帧会发送给 CPU。

1 到 250 250

动态消息帧

ET 200S 1SI
对于消息的接收，可以指定是否仅缓冲消息或是否动态缓

冲消息。

激活动态消息帧后，模块可以缓冲多个不同长度的消息。 
该缓冲区是环形缓冲区。 如果缓冲区已满，则覆盖 早

的消息，除非启用参数“禁止覆盖缓冲区”(Prevent 
overwriting buffers)。 在这种情况下，将丢弃 新的消

息。 在这两种情况下，将显示数据丢失的诊断报警。

• 激活

• 锁定

激活

避免覆盖 如果参数“缓冲的接收消息帧数”设置为“1”，则可禁用

此参数。 这使得缓冲的接收消息帧可以被覆盖。 
• 是

• 否(2)
是

(1)仅当“使用 CPU 上的收件箱”=“是”时

(2) 仅当“缓冲的接收消息帧数”=“1”时

Modbus 通信 (S7-300, S7-400)

modbus 通信概述 (S7-300, S7-400)

系统环境中的位置

以下 Modbus 说明阐述了 CP 341 (S7 300) 和 CP 441-2 (S7 400) 通信处理器上可重新加载

驱动程序的用法，以及 Modbus/USS 模型中 ET 200S 1SI 模块的使用。

耦合功能

通过适当配备的通信模块和相关指令，用户可以在远程 Modbus 控制系统（如 Modicon PLC 
或 Honeywell TDC3000）与 SIMATIC S7 之间建立通信连接。

RTU 格式的 GOULD-MODBUS 协议用于传输。 
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函数代码 01、02、03、04、05、06、08、15 和 16 用于作为 Modbus 从站的通信模块与

主站系统之间的通信。

如果将 SIMATIC S7 通信模块用作 Modbus 主站，则函数代码 07、11 和 12 也可使用。

Modbus 协议

modbus 协议是一种基于主站/从站和客户机/服务器体系结构的通信协议。 
使用的程序是明码、异步半双工的程序。 数据传输无须握手。

SIMATIC S7 用作 Modbus 从站

主站可主动发起传输，而 CP/S7 CPU 用作从站。

无法进行从从站到从站的帧通信。

SIMATIC S7 用作 Modbus 主站

作为主站，通信模块将初始化传输，随后输出请求消息帧，然后在组态的应答监视时间内，

等待来自从站的响应消息帧。

消息帧结构  
“主站-从站”和/或“从站-主站”数据交换以从站地址 开始，然后是函数代码。 然后传输数

据。 数据域的结构取决于使用的函数代码。 消息帧的 后传送的是 CRC 校验码。

地址 函数 数据 CRC 校验

字节 字节 n 个字节 2 个字节

地址 MODBUS 从站地址

函数 MODBUS 函数代码

数据 消息帧数据： 字节数、线圈编号和数据

CRC 校验 消息帧校验和

从站地址

从站地址的范围是 1 到 255。该地址用于对总线上已定义的从站进行寻址。
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广播消息  
主站使用从站地址 0 对总线上的所有从站进行寻址。

广播消息仅允许与写函数代码 05、06、15 和 16 相结合。

从站不会针对广播消息发出响应消息帧。

函数代码

函数代码定义了消息帧的含义。 同样它也定义了消息帧的结构。 通信模块支持以下函数代

码：

函数代码 符合 MODBUS 规范的功能

01 读线圈状态

02 读输入状态

03 读保持寄存器

04 读输入寄存器

05 写单个线圈

06 预设单个寄存器

07 读取异常状态（仅主站）

08 环路测试

11 获取通信事件计数器（仅主站）

12 获取通信事件日志（仅主站）

15 写多个线圈

16 预设多个寄存器

数据域 DATA
数据域 DATA 用于传送函数代码特定数据，例如：

• 字节数、线圈起始地址、寄存器起始地址、线圈数量和寄存器数量等等

请参见“函数代码 (页 2134)”部分。

CRC 校验  
消息帧的 后是由 2 个字节组成的 CRC 16 校验和。 校验和是按如下多项式计算的： 
x16 + x15 + x2 + 1。
先传输低位字节，然后传输高位字节。
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消息帧的结尾

当在传输 3.5 个字符所需的时间段内（字符延时时间的 3.5 倍）不传输任何数据时，可加载

驱动程序将认为消息帧结束（请参见《MODBUS 协议参考指南》）。  
因此消息帧结束的超时 (TIME_OUT) 取决于数据传输速率。

数据传输速率 超时 (TIME_OUT)
115200 bps 0,3 ms
76800 bps 0,5 ms
57600 bps 0.7 ms
38400 bps 1 ms
19200 bps 2 ms
9600 bps 4 ms
4800 bps 8 ms
2400 bps 16 ms
1200 bps 32 ms
600 bps 64 ms
300 bps 128 ms

“正常操作”期间，收到帧尾 TIME_OUT 后，对连接伙伴接收到的 Modbus 消息帧进行评估

和检查。

在“干扰抑制”期间，通过带有正确 CRC 代码且正确格式化的接收帧来识别帧尾。 

异常响应

当检测到主站的请求消息帧有错误时，例如：寄存器地址非法，从站将设置响应消息帧的函

数代码的 高值位。

随后传输的是一个字节的错误代码，即描述错误原因的异常代码。

上述参数的含义的详细描述可从手册《GOULD MODICON Modbus 协议》中找到。

异常代码消息帧

从站的错误代码响应消息帧的结构如下：

• 例如，从站地址 5，函数代码 5，异常代码 2
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从站 EXCEPTION_CODE_xx 的响应帧：

05H 从站地址

85H 函数代码

02H 异常代码 (1...7)
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

驱动程序接收到错误代码响应消息帧后，当前的作业将由于错误而结束。

对应于接收到的错误代码（异常代码 1-7）的错误编号也将输入到错误消息区。

目标数据块中没有条目。

根据 MODBUS 规范定义了下列的错误代码：

错误代码 符合 MODBUS 规范的含义 原因—短描述*
1 函数非法 函数代码非法

2 数据地址非法 从站具有非法的数据地址

3 数据值非法 从站具有非法的数据值

4 关联设备发生故障 从站出现内部错误

5 确认 函数已执行

6 忙，拒收消息 从站尚未准备好接收消息

7 否定确认 该函数不能执行。

* 检查从站获取更多详细信息。

RS232C 伴随信号

使用 RS232C 接口模块的通信模块上提供以下 RS232C 伴随信号：

DCD （输入） 数据载体检测 检测到的数据载体

DTR （输出） 数据终端就绪 通信模块就绪

DSR （输入） 数据集准备就绪 通信伙伴就绪

RTS （输出） 请求发送 通信模块发送准备就绪

CTS （输入） 清除发送 通信伙伴可以接收到通信模块的数据（响应 CP 
的 RTS = ON）

RI （输入） 振铃指示器 振铃指示器
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通信模块接通时，输出信号状态为 OFF（未激活）。

用户可以在模块的属性对话框中或者通过用户程序中的指令组态 DTR/DSR 和 RTS/CTS 控制信

号的使用。

使用 RS232C 伴随信号

RS232C 伴随信号可在以下情况下使用：

• 在组态自动使用所有 RS232C 伴随信号后使用。

• 通过相应指令使用。 有关详细信息，请参见“指令概述 (页 2057)”部分。

说明

组态自动使用 RS232C 伴随信号后，将不能通过相应指令控制 RTS 和 DTR（请参见“指

令概述 (页 2057)”部分）！ 
另一方面，始终可以通过相应指令读取所有 RS232C 伴随信号。 

以下各节说明了控制和评估 RS232C 伴随信号的基本过程。

伴随信号的自动使用

可按以下方式实现在通信模块上自动使用 RS232C 伴随信号：

• 只要通信模块通过组态切换到自动使用 RS232C 伴随信号的工作模式，模块便会将 RTS 线
路设置为 OFF，将 DTR 线路设置为 ON（通信模块做好使用准备）。

• 这将阻止在 DTR 线路设置成 ON 之前收发消息帧。 只要 DTR 仍设置为 OFF，便不能通过 
RS232C 接口接收任何数据。 如果执行发送作业，作业将被中止，并伴有相应的错误消息。

• 执行发送作业时，RTS 将设置为 ON 并且参数化的数据输出等待时间将开始计时。 当数

据输出时间结束并且 CTS = ON 时，将通过 RS232C 接口发送数据。

• 如果 CTS 线路在数据输出时间内未设置为 ON 以便可以发送数据，或者 CTS 在传输过程

中更改为 OFF，发送作业会被中止，并生成错误消息。

• 一旦数据发送完毕且超过组态的清除 RTS 时间，RTS 线路将立即设置为 OFF。 CP 不会等

待 CTS 更改为 OFF。
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• 一旦 DSR 线路设置为 ON，即可通过 RS232C 接口接收数据。 如果通信模块的接收缓冲

区预警将要溢出，则通信模块将不会响应。

• 如果 DSR 从 ON 转变成 OFF，激活的发送作业和数据接收都将取消，并产生错误消息。 消
息“DSR = OFF（自动使用 V24 信号）”将输入到通信模块的诊断缓冲区中。

说明

组态自动使用 RS232C 伴随信号后，将不能通过相应指令控制 RTS 和 DTR！ 有关详细信

息，请参见“指令概述 (页 2057)”部分。

说明

在模块的属性对话框中设置“清除 RTS 时间”，以便使通信伙伴在 RTS 之前完整接收到

消息帧的 后的字符，并且发送作业也会因此取消。 “数据输出等待时间”也必须设置，

这样通信伙伴才能在超时之前做好接收准备。

时序图

下图说明了发送作业的时间顺序。

图 1-108 自动使用 RS232C 伴随信号的时序图
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Modbus 主站 (S7-300, S7-400)

CP 341 (S7-300, S7-400)

通过 P_SND_RK (CP 341) 从 CPU 到通信模块的数据传输 (S7-300, S7-400)

激活

通过指令 P_SND_RK 在输入 REQ 处的边沿信号来激活 MODBUS 函数代码的执行。

为 SEND 在 SF 参数处输入“S”。 
在 LADDR 处输入逻辑模块地址。

必须为扩展数据块输入“X”，作为伙伴 CPU 的区域类型。 不必为伙伴 CPU (R_...) 的其他参数

指定值。

这样就确保了将执行函数代码所需要的参数传送到驱动程序。

数据源

当激活 P_SND_RK 时，通过参数 DB_NO 和 DBB_NO 指定的源数据区传送到通信模块，长度

为 LEN。

长度指示

长度 LEN 取决于所使用的函数代码。

函数代码 长度 LEN（以字节为单位）

01 6
02 6
03 6
04 6
05 6
06 6
07 2
08 6
11 2
12 2
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函数代码 长度 LEN（以字节为单位）

15 >6
16 >6

如果传送的数据数量与上面列出的各个函数代码的数据数量不同，则不会执行作业，

P_SND_RK 通过输出 ERROR 处的边沿来拒绝该作业。

SEND 源 DB
执行函数代码所需要的参数必须作为用户数据，输入到源数据区中。

“函数代码 (页 2134)”部分的相应函数代码说明中详细描述了各个 P_SND_RK 源 DB。

生成消息帧

到从站的请求消息帧是根据传送的 P_SND_RK 源数据生成的，并由通信模块发送。

首先，驱动程序检查在 P_SND_RK 处指定的长度 LEN 是否与此函数代码的长度相符。

如果不是，则不会执行作业，同时在 P_SND_RK 的输出 ERROR 上生成一个边沿信号作为结束。

当使用上面列出的函数代码之外的其他函数代码时，也不会执行激活的作业，而是通过 
P_SND_RK 上的 ERROR 来结束该作业。

请求消息帧中的“字节计数器”和“CRC 校验”元素是由通信模块生成的；不需要 P_SND_RK 
源 DB 中的条目。

写入函数的作业完成

对于写入函数代码，在接收到响应消息帧且无错误后，激活的 P_SND_RK 完成。 这通过 
P_SND_RK 的输出 DONE 上的边沿信号传送到 SIMATIC 用户程序。

如果在消息帧通信过程中检测到错误，或者从站发送了错误代码响应消息帧，则通过输出 
ERROR 的边沿信号报告这一情况。

读取函数的作业完成

对于读取函数，在接收到响应消息帧且无错误，并且将接收的数据完全传送到 CPU 之后，激

活的 P_SND_RK 完成。

这通过 P_SND_RK 的输出 DONE 上的边沿信号传送到 SIMATIC 用户程序。

此时，接收的数据已经在 CPU 中可用。
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如果在消息帧通信过程中检测到错误，或者从站发送了错误代码响应消息帧，则通过输出 
ERROR 的边沿信号报告这一情况。

在这种情况下，不会传送任何接收数据到 CPU。

作业完成时的 STATUS 条目

对于这些实例，在作业完成时通过 P_SND_RK 上的 ERROR 进行指示，同时在状态参数中输

入附加的错误代码。

可以通过此错误代码确定错误的确切原因

通过 P_RCV_RK (CP 341) 从通信模块到 CPU 的数据传输 (S7-300, S7-400)

先决条件

所有读取函数代码都需要 P_RCV_RK。

数据目标地址

当指令 P_RCV_RK 准备好接收数据时，它接受从通信模块接收到的数据，然后将数据输入到

在参数 DB_N0 和 DBB_N0 中指定的数据目标地址。 

如何显示数据接收

通过输出 NDR 上的边沿信号来通知用户在 CPU 中接收到数据。

此处，接收的数据块长度显示在参数 LEN 中。

整个 modbus 作业的完成情况通过指令 P_SND_RK 的输出 DONE 指示。

如何处理错误

在发生接收或发送错误时，不会传送任何数据到 CPU。 在这种情况下，将结束指令 
P_SND_RK 并且输出 ERROR 上将出现沿信号。

P_RCV_RK 目标 DB
通过读取函数代码接收到的用户数据输入到 P_RCV_RK 目标地址区域。

有关每个 P_RCV_RK 目标 DB 的详细说明，请参见“函数代码 (页 2134)”部分。

输入数据的长度显示在 P_RCV_RK 的参数 LEN 中。 
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CP 441-2 (S7-300, S7-400)

通过 BSEND (CP 441-2) 从 CPU 到通信模块的数据传输 (S7-300, S7-400)

通信连接

参数 ID 描述了到通信伙伴的唯一通信连接。 必须在此处指定数据链接组态中的本地 ID 

块关系

参数 R_ID 描述了通信连接中唯一的块关系。

通过此驱动程序，可以为 BSEND 上的 R_ID 输入 0..255 范围内的任意数值。

在读取作业事件中，相关 BRCV 的参数分配必须具有与 BSEND 相同的 R_ID。

激活

通过指令 BSEND 在输入 REQ 处的边沿信号来激活 MODBUS 函数代码的执行。

这样就确保了将执行函数代码所需要的参数传送到驱动程序。

数据源

当激活 BSEND 时，通过参数 SD_1 指定的源数据区传送到通信模块，长度为 LEN。

长度指示

长度 LEN 取决于所使用的函数代码。

函数代码 长度 LEN（以字节为单位）

01 6
02 6
03 6
04 6
05 6
06 6
07 2
08 6
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函数代码 长度 LEN（以字节为单位）

11 2
12 2
15 >6
16 >6

如果传送的数据数量与上面列出的各个函数代码的数据数量不同，则不会执行作业，BSEND 
通过输出 ERROR 上的边沿来拒绝该作业。

BSEND 源 DB
执行函数代码所需要的参数必须作为用户数据，输入到源数据区中。

“函数代码 (页 2134)”部分的相应函数代码说明中详细描述了各个 BSEND 源 DB。 

生成消息帧

到从站的请求消息帧是根据传送的 BSEND 源数据生成的，并由通信模块发送。

首先，驱动程序检查在 BSEND 处指定的长度 LEN 是否与此函数代码的长度相符。

如果不是，则不会执行作业，并在 BSEND 的输出 ERROR 上生成一个边沿信号作为结束。

当使用上面列出的函数代码之外的其他函数代码时，也不会执行激活的作业，通过 BSEND 上
的 ERROR 来结束该作业。

请求消息帧中的“字节计数器”和“CRC 校验”元素是由通信模块生成的，不需要 BSEND 源 
DB 中的条目。

写入函数的作业完成

对于写入函数代码，在接收到响应消息帧且无错误后，激活的 BSEND 完成。

这通过 BSEND 的输出 DONE 上的边沿信号传送到 SIMATIC 用户程序。

如果在消息帧通信过程中检测到错误，或者从站发送了错误代码响应消息帧，则通过输出 
ERROR 的边沿信号报告这一情况。

读取函数的作业完成

对于读取函数，在接收到响应消息帧且无错误，并且将接收的数据完全传送到 CPU 之后，激

活的 BSEND 完成。
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这通过 BSEND 的输出 DONE 上的边沿信号传送到 SIMATIC 用户程序。

此时，接收的数据已经在 CPU 中可用。

如果在数据帧通信过程中识别到错误，或者从站发送了错误代码响应消息帧，则通过输出 
ERROR 的边沿信号报告这一情况。

在这种情况下，不会传送任何接收数据到 CPU。

作业完成时错误消息区中的条目

对于作业完成并通过 BSEND 上的 ERROR 进行指示的情况，将在错误消息区中输入附加的错

误代码。

可以使用此错误代码确定错误的准确原因。 

通过 BRCV (CP 441-2) 从通信模块到 CPU 的数据传输 (S7-300, S7-400)

通信连接

参数 ID 描述了到通信伙伴的唯一通信连接。 必须在此处指定来自数据链接组态的本地 ID。

块关系

参数 R_ID 描述了通信连接中唯一的块关系。

所有读取函数代码都需要 BRCV。 
BRCV 上 R_ID 的参数分配必须与相应 BSEND 具有相同的 R_ID，该参数用于激活此作业（0 
到 255 之间的任意值）。

以这种方式，您可以在 SIMATIC 用户程序中对多个 BSEND / BRCV 对进行编程。

然后将从 Modbus 从站中接收到的响应消息帧，根据此作业使用的 R_ID 存储在不同目标地

址区域内。

数据目标地址

当 BRCV 指令准备好接收数据时，它接受从通信模块中接收到的数据，然后将数据输入到在

参数 RD_1 中指定的数据目标地址。 也就是说数据目标地址是变量。

如何显示数据接收

通过输出 NDR 上的边沿信号来通知用户在 CPU 中接收到数据。
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此处，接收的数据块长度显示在参数 LEN 中。

可以在 BSEND 指令的输出 DONE 上识别整个 Modbus 作业的完成。

如何处理错误

在发生接收或发送错误时，不会传送任何数据到 CPU。 在此实例中，通过输出 ERROR 上的

边沿信号来指示 BSEND 已完成。

BRCV 目标 DB
通过读取函数代码接收到的用户数据输入到 BRCV 目标地址区域。

“函数代码 (页 2134)”部分的各函数代码说明中详细描述了各个 BRCV 目标 DB 的结构。 
输入数据的长度显示在 BRCV 的参数 LEN 中。 

ET 200S 1SI (S7-300, S7-400)

通过 ET 200S 1SI Modbus 主站进行数据传输 (S7-300, S7-400)

简介  
通过 S_SEND 和 S_RCV 指令在模块和 CPU 之间进行数据传输。 
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S_SEND 指令： 将数据发送给通信伙伴  
必须激活 S_SEND 和 S_RCV 指令才能执行 Modbus 主站作业。 数据要输出到模块时，通过 
REQ 输入处的边沿信号激活 S_SEND 指令。 EN_R=1 时，S_RCV 指令已准备好从模块接收数

据。所有读取函数代码操作均需要 S_RCV。 下图显示了执行 Modbus 作业时参数 S_SEND 和 
S_RCV 的整体特性。

图 1-109 Modbus 请求的时序图

通过 REQ 输入处的正跳沿启动数据传输。数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具

体取决于数据量。

通过将参数输入 R 处的信号状态设置为“1”，可以循环调用 S_SEND 指令。 这会取消到模块

的传输并将 S_SEND 指令复位为其初始状态。 模块已接收到的数据仍发送给通信伙伴。如

果输入 R 的信号状态保持为静态“1”，则发送已禁用。

在参数 LADDR 中指定要寻找的串行接口模块 ET 200S Modbus/USS 的地址。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”。ERROR 指示错误事件。 如果发生了错误，则在 
STATUS 中显示相应的事件编号。 如果没有发生错误，STATUS 的值为 0。还会在 S_SEND 的 
RESET 处输出 DONE 和 ERROR/STATUS。 如果出现错误，则复位二进制结果。如果块已完成

且无错，则二进制结果的状态为“1”。 
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Modbus 主站读取作业

用户程序与接口模块之间的接口在半双工模式下运行时，必须遵守以下事项：

对 Modbus 主站读取作业进行肯定确认后，必须先通过调用 S_RCV 指令从接口模块获取接

收数据，然后才能启动新的 Modbus 主站发送作业。

Modbus 从站 (S7-300, S7-400)

初始化通信模块 (S7-300, S7-400)

简介

用于可装载 Modbus 从站驱动程序的 Modbus 通信指令（MODB_341、MODB_441 和 
S_MODB）必须在 SIMATIC S7 CPU 的循环部分中调用。

Modbus 通信指令对 CP 进行初始化并执行驱动程序不能独立执行的 Modbus 功能。 如果 
Modbus 主站系统未使用这些函数代码，那么也必须在用户程序中调用 Modbus 通信指令。

通过由通信指令调用的 CPU 操作系统功能和指令 BSEND (CP 441-2) 或 P_SND_RK 和 
P_RCV_RK (CP 341)，来执行 CP 和通信指令之间的通信。

启动,初始化

必须在 CPU 暖启动或热启动后初始化 Modbus 通信指令。

通过输入 CP_START 的上升沿触发初始化。

该指令首先删除背景 DB，然后读取 CPU 的地址区 I、O、M、T 和 C，并将这些地址区保存

到背景 DB。 通过该过程可检查 Modbus 主站系统发出的写入请求以确定是否超出范围。

通过发送请求，告知 CP 背景 DB 的编号以及先前成功的初始化。

如果初始化结束但有错误，则无法进行 Modbus 通信。 将以例外代码消息帧回应所有来自 
Modbus 主站系统的请求。

背景 DB
所有与 Modbus 通信指令相关的数据都位于背景数据块中。 此数据块是所用各指令的背景 DB
（多重背景），也是 Modbus 通信指令的工作区。 不需要其它数据区。

Modbus 通信指令仅用于背景 DB 和本地数据。

背景 DB 为只读。
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监视时间

通电后，CP 需要几秒钟来完成硬件和存储器测试，然后才准备好进行操作。 Modbus 通信

指令在此期间进行的初始化尝试都会终止且出现错误。 因此，会在监视时间内多次重复初

始化作业。

读时间间隔 SYSTAT（仅适用于 CP 441-2）
由于每周期或每隔一个周期进行一次常规 SYSTAT 读操作使 CP 和 K 总线产生了不必要的负载，

而导致数据吞吐量降低，故可以为 SYSTAT 读操作设置一个时间间隔（仅与 CP 441-2 
(MODB_441) 相关）。

函数代码 (S7-300, S7-400)

Modbus 主站 (RTU) (S7-300, S7-400)

函数代码 01 – 读输出状态 (S7-300, S7-400)

函数

使用该函数可以从从站中读取各个位。

起始地址

驱动程序并不检查位起始地址参数，因此将参数原封不动地发送出去。

位数

对于位数（线圈数），允许 1 和 2040 之间的任何值（对于 ET 200S 1SI Modbus，位数 多

为 2008）。

SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#1 函数代码
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地址 名称 类型 初始值 注释

+2.0 bit_startadr WORD W#16#0040 位起始地址

+4.0 bit_number INT 16 位数

示例

请求消息帧 FUNCTION 01：

05H 从站地址

01H 函数代码

00H 位起始地址“高字节”

40H 位起始地址“低字节”

00H 位数“高字节”

10H 位数“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 01 的响应消息帧：

05H 从站地址

01H 函数代码

02H 字节计数器

01H <数据>
17H <数据>
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

RCV 目标 DB
RCV 目标区域的内容：

地址 名称 类型 当前值 注释

+0.0 data[1] WORD W#16#1701 数据
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驱动程序将响应消息帧的数据按字的顺序输入到目标 DB。 
收到的第 1 个字节将存入第 1 个字“data[1]”的低字节中，收到的第 3 个字节将存入第 2 个字

“data[2]”的低字节中，依此类推。 
如果读到的数据少于 9 位或者只读到一个低字节，剩余的 后一个字的高字节将用 00H 填补。 

函数代码 02 — 读输入状态 (S7-300, S7-400)

函数

使用该函数可以从从站中读取各个位。 

起始地址

驱动程序并不检查位起始地址参数，因此将参数原封不动地发送出去。

位数

对于位数（线圈数），允许 1 和 2040 之间的任何值（对于 ET 200S 1SI Modbus，位数 多

为 2008）。

SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#2 函数代码

+2.0 bit_startadr WORD W#16#0120 位起始地址

+4.0 bit_number INT 24 位数

示例

请求消息帧 FUNCTION 02：

05H 从站地址

02H 函数代码

01H 位起始地址“高字节”
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20H 位起始地址“低字节”

00H 位数“高字节”

18H 位数“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 02 的响应消息帧：

05H 从站地址

02H 函数代码

03H 字节计数器

04H <数据>
26H <数据>
48H <数据>
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

RCV 目标 DB
RCV 目标区域的内容：

地址 名称 类型 当前值 注释

+0.0 data[1] WORD W#16#2604 数据

+2.0 data[2] WORD W#16#0048 数据

驱动程序将响应消息帧的数据按字的顺序输入到目标 DB。
收到的第 1 个字节将存入第 1 个字“data[1]”的低字节中，收到的第 3 个字节将存入第 2 个字

“data[2]”的低字节中，依此类推。

如果读到的数据少于 9 位或者只读到一个低字节，剩余的 后一个字的高字节将用 00H 填补。 
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函数代码 03 – 读输出寄存器 (S7-300, S7-400)

函数

使用该函数可以从从站中读取各个寄存器。

起始地址

驱动程序并不检查寄存器起始地址参数，因此将参数原封不动地发送出去。

寄存器数

可以读取 1 到 多 127 个寄存器（对于 ET 200S 1SI Modbus， 多 125 个寄存器）（1 个
寄存器 = 两个字节）。

SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#3 函数代码

+2.0 reg_startadr WORD W#16#004
0

寄存器起始地址

+4.0 reg_number INT 2 寄存器数

示例

请求消息帧 FUNCTION 03：

05H 从站地址

03H 函数代码

00H 寄存器起始地址“高字节”

40H 寄存器起始地址“低字节”

00H 寄存器数“高字节”

02H 寄存器数“低字节”
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xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 03 的响应消息帧：

05H 从站地址

03H 函数代码

04H 字节计数器

21H 寄存器地址 40H 数据“高字节”

23H 寄存器地址 40H 数据“低字节”

25H 寄存器地址 41H 数据“高字节”

27H 寄存器地址 41H 数据“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

RCV 目标 DB
RCV 目标区域的内容：

地址 名称 类型 当前值 注释

+0.0 data[1] WORD W#16#2123 数据

+2.0 data[2] WORD W#16#2527 数据

函数代码 04 – 读输入寄存器 (S7-300, S7-400)

函数

使用该函数可以从从站中读取各个寄存器。

起始地址

驱动程序并不检查寄存器起始地址参数，因此将参数原封不动地发送出去。
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寄存器数

可以读取 1 到 多 127 个寄存器（对于 ET 200S 1SI Modbus， 多 125 个寄存器）（1 个
寄存器 = 两个字节）。

SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#4 函数代码

+2.0 reg_startadr WORD W#16#0050 寄存器起始地址

+4.0 reg_number INT 3 寄存器数

示例

请求消息帧 FUNCTION 04：

05H 从站地址

04H 函数代码

00H 寄存器起始地址“高字节”

50H 寄存器起始地址“低字节”

00H 寄存器数“高字节”

03H 寄存器数“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 04 的响应消息帧：

05H 从站地址

04H 函数代码

04H 字节计数器

31H 寄存器地址 50H 数据“高字节”

32H 寄存器地址 50H 数据“低字节”
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33H 寄存器地址 51H 数据“高字节”

34H 寄存器地址 51H 数据“低字节”

35H 寄存器地址 52H 数据“高字节”

36H 寄存器地址 52H 数据“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

RCV 目标 DB
RCV 目标区域的内容：

地址 名称 类型 当前值 注释

+0.0 data[1] WORD W#16#3132 数据

+2.0 data[2] WORD W#16#3334 数据

+4.0 data[3] WORD W#16#3536 数据

函数代码 05 — 写单个线圈 (S7-300, S7-400)

函数

使用该函数可以设置或删除从站中的各个位。

位地址

驱动程序不会检查位地址参数，因此将参数原封不动的发出去。

位状态

下列两个数值可用作位状态：

• FF00H = 设置位

• 0000H = 删除位
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SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#5 函数代码

+2.0 bit_address WORD W#16#0019 位地址

+4.0 bit_state WORD W#16#FF00 位状态

示例

请求消息帧 FUNCTION 05： 

05H 从站地址

05H 函数代码

00H 位地址“高字节”

19H 位地址“低字节”

FFH 设置位

00H  
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 05 的响应消息帧：

05H 从站地址

05H 函数代码

00H 位地址“高字节”

19H 位地址“低字节”

FFH 位状态“高字节”

00H 位状态“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”
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响应消息帧并不输入到接收 DB 中。

函数代码 06 — 预设单个寄存器 (S7-300, S7-400)

函数

使用该命令可以用新值覆盖从站寄存器。

寄存器地址

驱动程序并不检查寄存器地址参数，因此将参数原封不动地发送出去。

寄存器值

任何值都可以用作寄存器值。

SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#6 函数代码

+2.0 reg_address WORD W#16#0180 寄存器地址

+4.0 reg_value WORD W#16#3E7F 寄存器值

示例

请求消息帧 FUNCTION 06：

05H 从站地址

06H 函数代码

01H 寄存器地址“高字节”

80H 寄存器地址“低字节”

3EH 寄存器值“高字节”

7FH 寄存器值“低字节”
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xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 06 的响应消息帧：

05H 从站地址

06H 函数代码

01H 寄存器地址“高字节”

80H 寄存器地址“低字节”

3EH 寄存器值“高字节”

7FH 寄存器值“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

响应消息帧并不输入到接收 DB 中。

函数代码 07 — 读取异常状态 (S7-300, S7-400)

函数

使用该函数码可以自连接的从站中读取 8 个事件位。

事件位的起始位号由所连接的设备确定，因此不必通过 SIMATIC 用户程序指定

SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#7 函数代码
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示例

请求消息帧 FUNCTION 07： 

05H 从站地址

07H 函数代码

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 07 的响应消息帧：

05H 从站地址

07H 函数代码

3EH <数据>
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

RCV 目标 DB
RCV 目标区域的内容：

地址 名称 类型 当前值 注释

+0.0 data[1] WORD W#16#3Exx 数据

驱动程序在目标 DB data[1] 中的高字节内输入响应消息帧的各个字节。

data[1] 的低字节保持不变。

显示数值 1，作为接收指令的 LEN 参数中的长度。

函数代码 08 — 环路诊断测试 (S7-300, S7-400)

函数

该函数用于检查通信连接。 
此函数代码只支持诊断代码 0000！
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诊断代码

参数诊断代码的唯一允许值是 0000。

测试值

任何值都可以用作测试值。

SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#8 函数代码

+2.0 diag_code WORD W#16#0000 诊断代码

+4.0 test_value WORD W#16#A5C3 测试值

示例

请求消息帧 FUNCTION 08：

05H 从站地址

08H 函数代码

00H 诊断代码“高字节”

00H 诊断代码“低字节”

A5H 测试值“高字节”

C3H 测试值“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 08 的响应消息帧：

05H 从站地址

08H 函数代码

00H 诊断代码“高字节”
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00H 诊断代码“低字节”

A5H 测试值“高字节”

C3H 测试值“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

从站必须原封不动地返回从主站接收到的请求消息帧，作为回应。

响应消息帧并不输入到 RCV DB。

函数代码 11 — 获取通信事件计数器 (S7-300, S7-400)

函数

此函数代码用于从从站中读取“状态字”（2 字节长）和“事件计数器”（2 字节长）。

上述参数的含义在手册“GOULD MODICON Modbus 协议”中做了详细描述。

SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#0B 函数代码

示例

请求帧 FUNCTION 11：

05H 从站地址

0BH 函数代码

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2147



来自从站 FUNCTION 11 的响应消息帧：

05H 从站地址

0BH 函数代码

FEH 状态字“高字节”

DCH 状态字“低字节”

01H 事件计数器“高字节”

08H 事件计数器“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

RCV 目标 DB
RCV 目标区域的内容：

地址 名称 类型 当前值 注释

+0.0 data[1] WORD W#16#FEDC 状态字

+2.0 data[2] WORD W#16#0108 事件计数器

说明

使用 ET 200S 1SI 分布式 I/O
请注意，当使用 ET 200S 1SI 分布式 I/O 时，从站的整个响应帧（即 Modbus 地址和函数代码

（额外 2 字节））一起存储到 RCV 目标数据块中。这将导致状态字的偏移量（偏移量 2.0）和

事件计数器的偏移量（偏移量 4.0）出现移位。

函数代码 12 — 获取通信事件日志 (S7-300, S7-400)

函数

此函数代码使用户可以从从站中读取下列信息。 
• 2 字节“状态字”

• 2 字节“事件计数器”，

• 2 字节“消息计数器”和

• 64 字节“事件字节”
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上述参数的含义在手册“GOULD MODICON Modbus 协议”中做了详细描述。

SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#0C 函数代码

示例

请求消息帧 FUNCTION 12：

05H 从站地址

0CH 函数代码

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 12 的响应消息帧：

05H 从站地址

0CH 函数代码

46H 字节计数器

87H 状态字“高字节”

65H 状态字“低字节”

01H 事件计数器“高字节”

08H 事件计数器“低字节”

02H 消息计数器“高字节”

20H 消息计数器“低字节”

01H 事件字节 1
12H 事件字节 2
 :  :
C2H 事件字节 63
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D3H 事件字节 64
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

RCV 目标 DB
RCV 目标区域的内容：

地址 名称 类型 当前值 注释

+0.0 data[1] WORD W#16#8765 状态字

+2.0 data[2] WORD W#16#0108 事件计数器

+4.0 data[3] WORD W#16#0220 消息计数器

+6.0 bytedata[1] BYTE B#16#01 事件字节 1
+7.0 bytedata[2] BYTE B#16#12 事件字节 2
 :  :      :
+68.0 bytedata[63] BYTE B#16#C2 事件字节 63
+69.0 bytedata[64] BYTE B#16#D3 事件字节 64

函数代码 15 — 写多个线圈 (S7-300, S7-400)

函数

使用此函数代码，可以在从站中更改 多 2040 位（对于 ET 200S 1SI Modbus 多 1744 位）

起始地址

驱动程序并不检查位起始地址参数，因此将参数原封不动地发送出去。

位数

对于位数（线圈数），允许 1 和 2040 之间的任何值（对于 ET 200S 1SI Modbus，位数 多

为 1744）。

这指定了从站中要覆盖的位数。

请求消息帧中的“字节计数器”参数是由驱动程序根据传送的参数“位数”生成的。
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SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#0F 函数代码

+2.0 bit_startadr WORD W#16#0058 位起始地址

+4.0 bit_number INT 10 位数

+6.0 coil_state[1] WORD W#16#EFCD 状态

线圈 5FH..58H/57H..50H

示例

请求消息帧 FUNCTION 15： 

05H 从站地址

0FH 函数代码

00H 位地址“高字节”

50H 位地址“低字节”

00H 位数“高字节”

0AH 位数“低字节”

02H 字节计数器

CDH 状态线圈 50H..57H
EFH 状态线圈 58H..59H
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 15 的响应消息帧：

05H 从站地址

0FH 函数代码

00H 位地址“高字节”

50H 位地址“低字节”

00H 位数“高字节”
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0AH 位数“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

响应消息帧并不输入到接收 DB 中。

函数代码 16 — 预设多个寄存器 (S7-300, S7-400)

函数

函数代码 16 使用户通过一个请求消息帧即可覆盖从站中 多 127 个寄存器（对于 ET 200S 
Modbus 1SI， 多 109 个寄存器）。

起始地址

驱动程序并不检查寄存器起始地址参数，因此将参数原封不动地发送出去。

寄存器数

可以读取 1 到 多 127 个寄存器（对于 ET 200S 1SI Modbus， 多 109 个寄存器）（1 个
寄存器 = 两个字节）。

请求消息帧中的“字节计数器”参数是由驱动程序根据传送的参数“寄存器数”生成的。

SEND 源 DB
SEND 源区域的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 地址 BYTE B#16#5 从站地址

+1.0 函数 BYTE B#16#10 函数代码

+2.0 reg_startadr WORD W#16#0060 寄存器起始地址

+4.0 reg_number INT 3 寄存器数

+6.0 reg_data[1] WORD W#16#41A1 寄存器数据

+8.0 reg_data[2] WORD W#16#42A2 寄存器数据

+10.0 reg_data[3] WORD W#16#43A3 寄存器数据
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示例

请求消息帧 FUNCTION 16：

05H 从站地址

10H 函数代码

00H 寄存器地址“高字节”

60H 寄存器地址“低字节”

00H 寄存器数“高字节”

03H 寄存器数“低字节”

06H 字节计数器

41H <reg_data[1]>“高字节”

A1H <reg_data[1]>“低字节”

42H <reg_data[2]>“高字节”

A2H <reg_data[2]>“低字节”

43H <reg_data[3]>“高字节”

A3H <reg_data[3]>“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

来自从站 FUNCTION 16 的响应消息帧：

05H 从站地址

10H 函数代码

00H 寄存器地址“高字节”

60H 寄存器地址“低字节”

00H 寄存器数“高字节”

03H 寄存器数“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

响应消息帧并不输入到接收 DB 中。
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Modbus 从站 (RTU) (S7-300, S7-400)

函数代码 01 — 读取线圈（输出）状态 (S7-300, S7-400)

函数

该函数使 Modbus 主站系统可以从下列 SIMATIC 存储区读取各个位。

请求消息帧

ADDR FUNC start_address bit_number CRC

响应消息帧

ADDR FUNC Byte_count n n 个字节的 DATA CRC

start_address
MODBUS 位地址“start_address”由驱动程序解释为如下内容：

驱动程序将检查“start_address”是否位于参数分配过程中在对话框“FC 01、05、15 的 
MODBUS 寻址转换”(Conversion of MODBUS addressing for FC 01, 05, 15) 中 指定的其中一

个区域内（从/至：存储器位、输出、定时器、计数器）。

如果 MODBUS 位地址 start_address 位于

其中一个区域中，

则将访问此 SIMATIC 存储区

从 aaaaa 到 bbbbb 开始于存储器位 M uuuuu.0
从 ccccc 到 ddddd 开始于输出 Q ooooo.0
从 eeeee 到 fffff 开始于定时器 T ttttt
从 ggggg 到 hhhhh 开始于计数器 C zzzzz

访问地址（地址转换）的计算如下：

访问开始处（使用 
SIMATIC）

转换公式

存储器字节 = ((start_address – aaaaa) / 8) + uuuuu
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输出字节 = ((start_address – ccccc) / 8) + ooooo
定时器 = ((start_address – eeeee) / 16) + ttttt
计数器 = ((start_address – ggggg) / 16) + zzzzz

访问“存储器位”和“输出”

当访问 SIMATIC“存储器位”和“输出”区域时，会计算剩余的 Bit_Number 并将其用于对第

一个/ 后一个存储器或输出字节中的相应位进行寻址。

访问“定时器”和“计数器”

通过地址计算，结果必须能够被 16 整除：

• (start_address - eeeee)
• (start_address - ggggg)
仅能从字限值开始逐字访问。

bit_number
对于 bit_number（线圈数），允许 1 和 2040 之间的值（对于 ET 200S 1SI Modbus，位数

多为 1768）。 读取该位数。

访问“定时器”和“计数器”

访问 SIMATIC“定时器”和“计数器”区域时，“bit_number”必须可以被 16 整除（仅适用于

逐字访问）。

请注意，如果使用的是 CP 341，则 多可以读取 16 个“定时器”和/或“计数器”。

说明

请注意 CPU 特定的限制。
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应用示例

参数分配示例：

表格 1-129 函数代码 FC 01、05 和 15 的 Modbus 寻址的转换

消息帧传输中的 MODBUS 地
址

SIMATIC 存储区

从 0 到 2047 开始于存储器位 M1000.0
从 2048 到 2559 开始于输出 Q256.0
从 4096 到 4607 开始于定时器 T 100
从 4608 到 5119 开始于计数器 C 200

请求消息帧 FUNCTION 01：

05H 从站地址 ADDR
01H 函数代码 FUNC
00H start_address“高字节”

40H start_address“低字节”

00H bit_number“高字节”

20H bit_number“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

响应消息帧 FUNCTION 01：

05H 从站地址 ADDR
01H 函数代码 FUNC
04H Byte_count
01H <DATA 1> M 1008.0 - M 1008.7
17H <DATA 2> M 1009.0 - M 1009.7
02H <DATA 3> M 1010.0 - M 1010.7
18H <DATA 4> M 1011.0 - M 1011.7
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xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

地址计算：

MODBUS 地址“start_address”0040 十六进制（64 十进制）位于“存储器位”区域中：

存储器字节 = ((start_address - aaaaa) / 8) + uuuuu
  = ((64 - 0) / 8) + 1000
  = 1008 ;      

剩余的其他 bit_number 的结果如下：

其他 bit_no. = ((start_address - aaaaa) % 8) [模数为 8]
  = ((64 - 0) % 8)  
  = 0 ;      

从位 M 1008.0 开始访问，一直访问到 M 1011.7（含）

位数：

MODBUS 位“bit_number”0020 十六进制（32 十进制）的值表示要读取 32 位（4 个字节）。

更多示例

下表列出了一些其它的访问示例。

所有示例都基于上述的区域规范。

start_address 在 SIMATIC 中的访问开始处 -> 使用

十六

进制

十进制 （十进制）    

0000 0 位存储器 ((0 - 0) / 8) + 1000 -> M 1000.0
0021 33 位存储器 ((33 - 0) / 8) + 1000 -> M 1004.1
0400 1024 位存储器 ((1024 - 0) / 8) + 1000 -> M 1128.0
0606 1542 位存储器 ((1542 - 0) / 8) + 1000 -> M 1192.6
0840 2112 输出 ((2112 - 2048) / 8) + 256 -> Q 264.0
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start_address 在 SIMATIC 中的访问开始处 -> 使用

十六

进制

十进制 （十进制）    

09E4 2532 输出 ((2532 - 2048) / 8) + 256 -> Q 316.4
1010 4112 定时器 ((4112 - 4096) / 16) + 100 -> T 101
10C0 4288 定时器 ((4288 - 4096) / 16) + 100 -> T 112 开始

1200 4608 计数器 ((4608 - 4608) / 16) + 200 -> C 200
13E0 5088 计数器 ((5088 - 4608) / 16) + 200 -> C 230

函数代码 02 — 读输入状态 (S7-300, S7-400)

函数

该函数使 Modbus 主站系统可以从下列 SIMATIC 存储区读取各个位。

请求消息帧

ADDR FUNC start_address bit_number CRC

响应消息帧

ADDR FUNC Byte_count n n 个字节的 DATA CRC

start_address
MODBUS 位地址“start_address”由驱动程序解释为如下内容：

驱动程序将检查“start_address”是否位于参数分配过程中在对话框“FC 02 的 MODBUS 寻址

转换”(Conversion of MODBUS addressing for FC 02) 中 输入的其中一个区域内（从/至：存

储器位，输入）。

如果 MODBUS 位地址位于区

域 start_address 中，

则将访问 SIMATIC 存储区

从 kkkkk 到 lllll 开始于存储器位 M vvvvv.0
从 nnnnn 到 rrrrr 从输入 I sssss.0 开始

组态设备与网络
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访问地址（地址转换）的计算如下：

访问开始处（使用 
SIMATIC）

转换公式

存储器字节 = ((start_address – kkkkk) / 8) + vvvvv
输入字节 = ((start_address – nnnnn) / 8) + sssss

访问“存储器位”和“输入”

当访问 SIMATIC“存储器位”和“输入”区域时，会计算剩余的 bit_number 并将其用于对第

一个/ 后一个存储器或输入字节中的相应位进行寻址。

bit_number
对于 bit_number（线圈数），允许 1 和 2040 之间的值（对于 ET 200S 1SI Modbus，位数

多为 1768）。 读取该位数。

说明

请注意 CPU 特定的限制。

应用示例

参数分配示例：

表格 1-130 函数代码 FC 02 的 Modbus 寻址转换

消息帧传输中的 MODBUS 地
址

SIMATIC 存储区

从 0 到 4095 开始于存储器位 M 2000.0
从 4096 到 5119 开始于输入 I 128.0

请求消息帧 FUNCTION 02：

05H 从站地址 ADDR
02H 函数代码 FUNC
10H start_address“高字节”

30H start_address“低字节”
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00H bit_number“高字节”

18H bit_number“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

响应消息帧 FUNCTION 02：

05H 从站地址 ADDR
02H 函数代码 FUNC
03H Byte_count
12H <DATA 1> I 134.0 - I 134.7
34H <DATA 2> I 135.0 - I 135.7
56H <DATA 3> I 136.0 - I 136.7
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

地址计算：

MODBUS 地址“start_address”1030 十六进制（4144 十进制）位于“输入”区域中：

输入字节 = ((start_address - nnnnn) / 8) + sssss
  = ((4144 - 4096) / 8) + 128
  = 134 ;      

剩余的其他 bit_number 的结果如下：

其他 bit_no. = ((start_address - nnnnn) % 8) [模数为 8]
  = ((4144 - 4096) % 8)  
  = 0 ;      

访问输入 I 134.0 到 I 136.7（含）。

位数：

MODBUS 位“bit_number”0018 十六进制（24 十进制）的值表示要读取 24 位（3 个字节）。
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更多示例

下表列出了一些其它的访问示例。

所有示例都基于上述的区域规范。

start_address 在 SIMATIC 中的访问开始处 -> 使用

十六

进制

十进制 （十进制）    

0000 0 位存储器 ((0 - 0) / 8) + 2000 -> M 2000.0
0071 113 位存储器 ((113 - 0) / 8) + 2000 -> M 2014.1
0800 2048 位存储器 ((2048 - 0) / 8) + 2000 -> M 2256.0
0D05 3333 位存储器 ((3333 - 0) / 8) + 2000 -> M 2416.5
1000 4096 输入 ((4096 - 4096) / 8) + 128 -> I 128.0
10A4 4260 输入 ((4260 - 4096) / 8) + 128 -> I 148.4

功能代码 03 – 读输出寄存器 (S7-300, S7-400)

函数

使用此函数可使 MODBUS 主站系统从数据块读取数据字。

请求消息帧

ADDR FUNC start_register register_number CRC

响应消息帧

ADDR FUNC Byte_count n n/2 寄存器 DATA（高字节、低字节） CRC

组态设备与网络
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start_register
驱动程序如下所示解释 MODBUS 寄存器地址“start_register”：

为了进一步生成地址，驱动程序将使用参数分配过程中在对话框“FC 03、06、16 的 
MODBUS 寻址转换”(Conversion of MODBUS addressing for FC 03, 06, 16) 中输入的“基

本 DB 号”（开始于 DB xxxxx）。

访问地址（地址转换）的计算如下：

访问 SIMATIC 转换公式

数据块 DB
（生成的 DB）

= （基本 DB 号 xxxxx + start_register offset_DB_No.）

数据字 DBW = (start_register word_No. ∗ 2)

start_register 的计算公式

如果已知要读取所生成的 DB，则可以根据以下公式计算主站系统中所需的 MODBUS 地
址 start_register：

start_register = (（结果 DB – 基本 DB 号）* 512) + 
(data word_DBW/2)

这仅基于偶数的数据字数。

register_number
对于 register_number（寄存器数），允许 1 和 127 之间的值（对于 ET 200S 1SI Modbus，
寄存器数 多为 110）。 读取该寄存器数。 请遵守以下规则： 

(register_number)max = 512 - start_register

组态设备与网络
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说明

请注意 CPU 特定的限制。

应用示例

参数分配示例：

表格 1-131 函数代码 FC 03、06 和 16 的 Modbus 寻址的转换

消息帧传输中的 MODBUS 地
址

SIMATIC 存储区

0 起始数据块

（基本 DB 号）

DB 800

请求消息帧 FUNCTION 03：

05H 从站地址 ADDR
03H 函数代码 FUNC
00H start_register“高字节”

50H start_register“低字节”

00H register_number“高字节”

02H register_number“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

响应消息帧 FUNCTION 03：

05H 从站地址 ADDR
03H 函数代码 FUNC
04H Byte_count
87H <DATA 1> DBW 160“高字节”

65H <DATA 2> DBW 160“低字节”
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43H <DATA 3> DBW 161“高字节”

21H <DATA 4> DBW 161“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

地址计算：

MODBUS 地址“start_register”0050 十六进制（80 十进制）解释如下所示：

访问 DB 800，数据字 DBW 160。

寄存器数：

MODBUS 寄存器数“register_number”0002 十六进制（2 十进制）表示要读取 2 个寄存器（2 
个数据字）。
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更多示例

下表列出了一些其它的访问示例。

    start_register    
start_register 基本 DB 

号

偏移 DB 号 字编号 生成的 DB DBW

十六

进制

十进制 十进制 十进制 十六

进制

十进制 十进制 十进制

0000 0 800 0 000 0 800 0
01F4 500 800 0 1F4 500 800 1000
0200 512 800 1 000 0 801 0
02FF 767 800 1 0FF 255 801 510
0300 768 800 1 100 256 801 512
03FF 1023 800 1 1FF 511 801 1022
0400 1024 800 2 000 0 802 0

功能代码 04 – 读输入寄存器 (S7-300, S7-400)

函数

使用此函数可使 MODBUS 主站系统从数据块读取数据字。

请求消息帧

ADDR FUNC start_register register_number CRC

响应消息帧

ADDR FUNC Byte_count n n/2 寄存器 DATA（高字节、低字节） CRC

组态设备与网络
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start_register
驱动程序如下所示解释 MODBUS 寄存器地址“start_register”：

为了进一步生成地址，驱动程序将使用在对话框“FC4 的 MODBUS 寻址转换”(Conversion 
of MODBUS addressing for FC4) 中指定的“基本 DB 号”（开始于 DB xxxxx）。

访问地址（地址转换）的计算分如下两步：

访问 
SIMATIC

转换公式

数据块 DB
（生成的 DB）

= （基本 DB 号 xxxxx + start_register-offset_DB_no.）

数据字 DBW = (start_register 
word_No.

∗ 2)

start_register 的计算公式

如果已知要读取所生成的 DB，则可以根据以下公式计算主站系统中所需的 MODBUS 地
址 start_register：

start_register = (（结果 DB – 基本 DB 号）* 512) + (data word_DBW/2)

仅允许使用偶数的数据字数。

register_number
对于 register_number（寄存器数），允许 1 和 127 之间的值（对于 ET 200S 1SI Modbus，
寄存器数 多为 110）。读取该寄存器数。请遵守以下规则： 

(register_number)max = 512 - start_register

组态设备与网络
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说明

请注意 CPU 特定的限制。

应用示例

参数分配示例：

表格 1-132 函数代码 FC 04 的 MODBUS 寻址的转换

消息帧传输中的 MODBUS 地
址

SIMATIC 存储区

0 起始数据块

（基本 DB 号）

DB 900

请求消息帧 FUNCTION 04：

05H 从站地址 ADDR
04H 函数代码 FUNC
02H start_register“高字节”

C0H start_register“低字节”

00H register_number“高字节”

03H register_number“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

响应消息帧 FUNCTION 04：

05H 从站地址 ADDR
04H 函数代码 FUNC
06H Byte_count
A1H <DATA 1> DBW 384“高字节”

A2H <DATA 2> DBW 384“低字节”
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A3H <DATA 3> DBW 385“高字节”

A4H <DATA 4> DBW 385“低字节”

A5H <DATA 5> DBW 386“高字节”

A6H <DATA 6> DBW 386“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

地址计算：

MODBUS 地址“start_register”02C0 十六进制（704 十进制）的解释如下：

访问 DB 901，数据字 DBW 384。

寄存器数：

MODBUS 寄存器数“register_number”0003 十六进制（3 十进制）表示要读取 3 个寄存器（3 
个数据字）。
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更多示例

下表列出了一些其它的访问示例。

    start_register    
start_register 基本 DB 

号

偏移 DB 号 字编号 生成的 DB DBW

十六

进制

十进制 十进制 十进制 十六

进制

十进制 十进制 十进制

0000 0 900 0 000 0 900 0
0064 100 900 0 064 100 900 200
00C8 200 900 0 0C8 200 900 400
0190 400 900 0 190 400 900 800
1400 5120 900 10 000 0 910 0
1464 5220 900 10 064 100 910 200
14C8 5320 900 10 0C8 200 910 400

函数代码 05 — 写单个线圈 (S7-300, S7-400)

函数

该函数使 MODBUS 主站系统可以向下面列出的 CPU 的 SIMATIC 存储器写入一个位。

请求消息帧

ADDR FUNC coil_address DATA 开/关 CRC

响应消息帧

ADDR FUNC coil_address DATA 开/关 CRC

coil_address
MODBUS 位地址“coil_address”由驱动程序解释为如下内容：

组态设备与网络
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驱动程序将检查“coil_address”是否位于参数分配过程中在对话框“FC 01、05、15 的 
MODBUS 寻址的转换”(Conversion of MODBUS Addressing for FC 01, 05, 15) 中 输入的其中

一个区域内（从/至：存储器位，输出，定时器，计数器）。

如果 
MODBUS 位地址

 coil_address
 位于该区域

则将访问 
SIMATIC 存储区

从 aaaaa 到 bbbbb 开始于存储器位 M uuuuu.0
从 ccccc 到 ddddd 开始于输出 Q ooooo.0

访问地址（地址转换）的计算如下：

访问开始处（使用 
SIMATIC）

转换公式

存储器字节 = ((coil_address - aaaaa) / 8) + uuuuu
输出字节 = ((coil_address - ccccc) / 8) + ooooo

访问“存储器位”和“输出”

当访问 SIMATIC“存储器位”区和“输出”区时，会计算剩余的 bit_number 并将其用于寻址

存储器字节或输出字节内的相关位。

访问“定时器”和“计数器”

使用函数代码 FC 05 不允许访问 SIMATIC 定时器区和计数器区，此类访问将被驱动程序拒绝，

并输出错误消息帧。

DATA 开/关
在 DATA 开/关时允许以下两个值：

• FF00H -> 设置位。

• 0000H -> 删除位。

组态设备与网络
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应用示例

参数分配示例：

表格 1-133 函数代码 FC 01、05、15 的 MODBUS 寻址的转换

消息帧传输中的 MODBUS 地
址

SIMATIC 存储区  

从 0 到 2047 开始于存储器位 M 1000.0
从 2048 到 2559 开始于输出 Q 256.0

请求消息帧 FUNCTION 05：

05H 从站地址 ADDR
05H 函数代码 FUNC
08H coil_address“高字节”

09H coil_address“低字节”A257.1
FFH DATA 开/关“高字节”

00H DATA 开/关“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

应答消息帧 FUNCTION 05：

05H 从站地址 ADDR
05H 函数代码 FUNC
08H coil_address“高字节”

09H coil_address“低字节”A257.1
FFH DATA 开/关“高字节”

00H DATA 开/关“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”
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地址计算：

MODBUS 地址“coil_address”0809 十六进制（2057 十进制）位于“输出”区中：

输出字节 = ((coil_address - ccccc) / 8) + ooooo
  = ((2057 - 2048) / 8) + 256
  =  257 ;      

剩余的其他 bit_number 的结果如下：

其他 bit_no. = ((coil_address - ccccc) % 8) [模数为 8]
  = ((2057 - 2048) % 8)  
  =  1 ;      

访问输出 Q 257.1。

更多示例

有关访问存储器位和输出的更多示例，请参见 FC 01。

函数代码 06 — 预设单个寄存器 (S7-300, S7-400)

函数

该函数使 MODBUS 主站系统能够在 CPU 的数据块中写入一个数据字。

请求消息帧

ADDR FUNC start_register DATA 值（高字节、低字节） CRC

响应消息帧

ADDR FUNC start_register DATA 值（高字节、低字节） CRC

组态设备与网络
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start_register
驱动程序如下所示解释 MODBUS 寄存器地址“start_register”：

为了进一步生成地址，驱动程序将使用参数分配过程中在对话框“FC 03、06、16 的 
MODBUS 寻址的转换”(Conversion of MODBUS addressing for FC 03, 06, 16) 中输入的“基

本 DB 号”（开始于 DB xxxxx）。

访问地址（地址转换）的计算分如下两步：

访问 
SIMATIC

转换公式

数据块 DB
（生成的 DB）

= （基本 DB 号 xxxxx + start_register-offset_DB_no.）

数据字 DBW = (start_register word_No. ∗ 2)

start_register 的计算公式

如果已知要写入所生成的 DB，则可以根据以下公式计算主站系统中所需的 MODBUS 地
址 start_register：

start_register = (（结果 DB – 基本 DB 号）* 512) + (data word_DBW/2)

仅允许使用偶数的数据字数。

DATA 值
任何值都可用作 DATA 值（寄存器值）。
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应用示例

参数分配示例：

表格 1-134 函数代码 FC 03、06 和 16 的 Modbus 寻址的转换

消息帧传输中的 MODBUS 地
址

SIMATIC 存储区

0 起始数据块

（基本 DB 号）

DB 800

请求消息帧 FUNCTION 06：

05H 从站地址 ADDR
06H 函数代码 FUNC
01H start_register“高字节”

80H start_register“低字节”DBW 768
2BH DATA 值“高字节”

1AH DATA 值“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

应答消息帧 FUNCTION 06：

05H 从站地址 ADDR
06H 函数代码 FUNC
01H start_register“高字节”

80H start_register“低字节”DBW 768
2BH DATA 值“高字节”

1AH DATA 值“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”
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地址计算：

MODBUS 地址“start_register”0180 十六进制（384 十进制）的解释如下所示：

访问 DB 800，数据字 DBW 768。

更多示例

有关更多访问示例，请参见 FC 03。

函数代码 08 — 环路诊断测试 (S7-300, S7-400)

函数

该函数用于检查通信连接。

它对 S7 CPU、用户程序或用户数据没有影响。 接收的消息帧通过驱动程序独立返回到主站

系统中。

请求消息帧

ADDR FUNC 诊断代码（高字节、低字节） 测试数据 CRC
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响应消息帧

ADDR FUNC 诊断代码（高字节、低字节） 测试数据 CRC

诊断代码

仅支持诊断代码 0000！

测试数据

任何 16 位值。

应用示例

请求消息帧 FUNCTION 08：

05H 从站地址 ADDR
08H 函数代码 FUNC
00H 诊断代码“高字节”

00H 诊断代码“低字节”

A5H 测试值“高字节”

C3H 测试值“低字节”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

应答消息帧 FUNCTION 08：

05H 从站地址 ADDR
08H 函数代码 FUNC
00H 诊断代码“高字节”

00H 诊断代码“低字节”

A5H 测试值“高字节”

C3H 测试值“低字节”
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xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

函数代码 15 — 写多个线圈 (S7-300, S7-400)

函数

该函数使 MODBUS 主站系统可以向下列 SIMATIC 存储区写入多个位。

请求消息帧

ADDR FUNC start_address 数量 Byte_count n n DATA CRC

响应消息帧

ADDR FUNC start_address 数量 CRC

start_address
MODBUS 位地址“start_address”由驱动程序解释为如下内容：

驱动程序将检查“start_address”是否位于参数分配过程中在对话框“FC 01、05、15 的 
MODBUS 寻址转换”(Conversion of MODBUS addressing for FC 01, 05, 15) 中 输入的其中一

个区域内（从/至：存储器位、输出、定时器、计数器）。

如果 MODBUS 位地址位于区

域 start_address 中，

则将访问 SIMATIC 存储区

从 aaaaa 到 bbbbb 开始于存储器位 M uuuuu.0
从 ccccc 到 ddddd 开始于输出 Q ooooo.0
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访问地址（地址转换）的计算如下：

访问开始处（使用 
SIMATIC）

转换公式

存储器字节 = ((start_address - aaaaa) / 8) + uuuuu
输出字节 = ((start_address - ccccc) / 8) + ooooo

访问“存储器位”和“输出”

当访问 SIMATIC“存储器位”区和“输出”区时，会计算剩余的 bit_number 并将其用于寻址

存储器字节或输出字节内的相关位。

访问“定时器”和“计数器”

函数代码 FC 15 不允许访问 SIMATIC 定时器区和计数器区，此类访问将被驱动程序拒绝，并

输出错误消息帧。

数量

对于数量（位数），允许 1 和 2040 之间的任何值（对于 ET 200S 1SI Modbus，位数 多为 
1976）。

说明

请注意 CPU 特定的限制。

数据

包含在数据域中的任何值都可作为位状态。
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应用示例

参数分配示例：

表格 1-135 函数代码 FC 01、05 和 15 的 Modbus 寻址的转换

消息帧传输中的 MODBUS 地
址

SIMATIC 存储区

从 0 到 2047 开始于存储器位 M 1000.0
从 2048 到 2559 开始于输出 Q 256.0

操作：

MODBUS 主站系统要将以下位状态写入存储器位 M 1144.0 ... M 1144.7 和 M 1145.0 ... M 
1145.3：

存储器位 M 1144 7 6 5 4 3 2 1 0 位

  亮 亮 不亮 不亮 亮 亮 不亮 亮  
                   
存储器位 M 1145 7 6 5 4 3 2 1 0 位

  - - - - 亮 不亮 不亮 亮  

请求消息帧 FUNCTION 15：

05H 从站地址 ADDR
0FH 函数代码 FUNC
04H start_address“高字节”

80H start_address“低字节”(M 1144.0 ...
00H 数量“高”

0CH 数量“低”（12 位）

02H bytecount
CDH 状态线圈 (M 1144.0 ... M 1144.7)
09H 状态线圈 (M 1145.0 ... M 1145.3)
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”
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响应消息帧 FUNCTION 15：

05H 从站地址 ADDR
0FH 函数代码 FUNC
04H start_address“高字节”

80H start_address“低字节”

00H 数量“高”

0CH 数量“低”

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

地址计算：

MODBUS 地址“coil_address”0480 十六进制（1152 十进制）位于“存储器位”区中：

存储器字节 = ((start_address - aaaaa) / 8) + uuuuu
  = ((1152 - 0) / 8) + 1000
  =  1144 ;      

剩余的其他 bit_number 的结果如下：

其他 bit_no. = ((start_address - aaaaa) % 8) [模数为 8]
  = ((1152 - 0) % 8)  
  =  0 ;      

将访问开始于 M 1144.0 的存储器位。

更多示例

有关访问存储器位和输出的更多示例，请参见 FC 01。

功能代码 16 — 预设多个寄存器 (S7-300, S7-400)

函数

该函数代码使 MODBUS 主站系统能够在 SIMATIC CPU 的数据块中写入多个数据字。
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请求消息帧

ADDR FUNC start_register 数量 Byte_count n n-DATA（高字节、低

字节）

CRC

响应消息帧

ADDR FUNC start_register 数量 CRC

start_register
驱动程序如下所示解释 MODBUS 寄存器地址“start_register”：

为了进一步生成地址，驱动程序将使用参数分配过程中在对话框“FC 03、06、16 的 
MODBUS 寻址的转换”(Conversion of MODBUS addressing for FC 03, 06, 16) 中输入的“基

本 DB 号”（开始于 DB xxxxx）。

访问地址（地址转换）的计算分如下两步：

访问 SIMATIC 转换公式

数据块 DB
（生成的 DB）

=（基础 DB 编号 xxxxx + start_register-offset_DB_no.）

数据字 DBW = (start_register word_No. ∗ 2)

start_register 的计算公式

如果已知要写入所生成的 DB，则可以根据以下公式计算主站系统中所需的 MODBUS 地
址 start_register：

start_register = ((结果 DB – 基础 DB 编号) * 512) + (data word_DBW/2)

仅允许使用偶数的数据字数。
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数量

对于数量（寄存器数），允许 1 和 127 之间的任何值（对于 ET 200S 1SI Modbus，寄存器

数 多为 123）。 请遵守以下规则： 

（数量） 大值 = 512 - start_register

说明

请注意 CPU 特定的限制。

DATA（高字节、低字节）

任何值都可以用作 DATA DATA（高字节、低字节）（寄存器值）。

应用示例

参数分配示例：

表格 1-136 函数代码 FC 03、06、16 的 MODBUS 寻址的转换

传输消息帧中的 MODBUS 地
址

SIMATIC 存储区

0 起始数据块

（基础 DB 编号）

DB 800

操作：

MODBUS 主站系统要将值 CD09 十六进制、DE1A 十六进制和 EF2B 十六进制写入 DB 800 的
数据字 DBW 100、DBW 102 和 DBW 104。

请求消息帧 FUNCTION 16：

05H 从站地址 ADDR
10H 函数代码 FUNC
00H start_register“高字节”
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32H start_register“低字节”DBW 100
00H 数量“高”

03H 数量“低”（3 个寄存器）

06H bytecount
CDH 寄存器值 — 高 (DBW100)
09H 寄存器值 — 低
DEH 寄存器值 — 高 (DBW102)
1AH 寄存器值 — 低
EFH 寄存器值 — 高 (DBW104)
2BH 寄存器值 — 低
xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”

响应消息帧 FUNCTION 16：

05H 从站地址 ADDR
10H 函数代码 FUNC
00H start_register“高字节”

32H start_register“低字节”

00H 数量“高”

03H 数量“低”（3 个寄存器）

xxH CRC 校验和“低字节”

xxH CRC 校验和“高字节”
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地址计算：

MODBUS 地址“start_register”0032 十六进制（50 十进制）的解释如下所示：

访问 DB 800，数据字 DBW 100。

更多示例

有关更多访问示例，请参见 FC 03。

错误消息区 (S7-300, S7-400)

编码制事件类别/事件编号

事件类别

事件类别 含义

2 错误正在初始化

5 执行 CPU 作业时出错

8 接收错误
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事件类别 含义

14 (0EH) 一般处理错误

30 (1EH) 串行端口与 CPU 之间进行通信时出错。

事件类别/事件编号

错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0201 没有（有效的）组态可用。 为模块提供正确的参数。 如有必要，确保

已正确安装系统。

0502 串行接口模块 ET 200S Modbus/USS 的该工作模式下

不允许命令（例如： 未组态设备接口）。

判断诊断中断并相应地纠正错误。

050E 报文长度无效 发送消息帧的长度大于 224 字节。 发送作

业被 ET 200S Modbus/USS 模块终止。

选择较短的报文长度。

0518 • 发送期间的传输长度过大 (> 4 KB)
• SEND 期间的传输长度过小。

检查 SEND 的 LEN 参数。

0530 由于尚未获得通信伙伴对上一个读取 Modbus 主站发

送作业的响应，因此 Modbus 主站发送作业被拒绝。

成功读取 Modbus 主站发送作业后，必须

先读取模块中通信伙伴的响应，然后才能启

动新的 Modbus 主站发送作业。

0551 串行接口模块 ET 200S Modbus/USS 与 CPU 之间通信

时出现帧序列错误。 将 ET 200S SI 串行接口模块的接

收消息帧传输到 CPU 时发生错误。

模块和 CPU 均已取消传输。 重复接收作

业。 ET 200S Modbus/USS 串行接口模块再

次发送接收的消息。

0806 超过字符延时时间 ZVZ 解决伙伴设备引起的故障或消除对传输线路

的干扰。

080A 接收响应消息帧期间，主站的接收缓冲区溢出。 检查从站的协议设置。

080C 检测到字符发生传输错误（奇偶校验错误、溢出错

误、停止位错误（帧））。

检查并确定干扰是否影响到传输线路。

如果是，则更改系统结构和电缆敷设。

检查并确定通信模块与连接伙伴的数据传输

速率、数据位数、奇偶校验、停止位数的协

议参数是否采用相同的设置。
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

080D BREAK
到伙伴设备的接收线路中断。

在设备之间建立连接或接通伙伴设备。

在 TTY 模式下，检查并确定线路电流是否

是在空闲状态下。

如果适用，则检查并更改 2 线制接收线路 
R(A)、R(B) 与 RS422/485 (X27) 连接的默

认设置。

0810 奇偶校验错误： 两个通信伙伴间的连接中发生断路

（线路断开）。

检查通信伙伴的连接线路或确认两台设备是

否使用相同的数据传输速率、奇偶校验和停

止位数进行组态。

更改系统设置或电缆接线。

0811 字符帧错误： 两个通信伙伴间的连接中发生断路（线

路断开）。

检查通信伙伴的连接线路或确认两台设备是

否使用相同的数据传输速率、奇偶校验和停

止位数进行组态。

更改系统设置或电缆接线。

0812 CTS 串口设置为 OFF 后接收到额外字符。 重新组态通信伙伴或者加快从串行接口获取

的速度。

0830 到达发送请求消息帧后的响应监视时间，但没有检测

到响应消息帧的开头。

检查传输线路是否中断（可能需要接口分析

器）。

检查并确定通信模块与连接伙伴的数据传输

速率、数据位数、奇偶校验、停止位数的协

议参数是否采用相同的设置。

在模块的属性对话框中，检查组态的响应监

视时间设置得是否足够长。

检查并确定指定的从站地址是否可用。

0831 来自从站的响应消息帧中的第一个字符与在请求消息

帧中发送的从站地址不同（在“正常”工作模式下）。

错误从站进行了应答。

检查传输线路是否中断（可能需要接口分析

器）。

0832 接收响应消息帧时通信模块的接收缓冲区溢出。 检查从站的协议设置。

0833 函数代码 FC 15/16 的位数或寄存器数与消息帧元素 
byte_count 不匹配。

更正位数/寄存器数或 byte_count。

0834 识别到“设置位/复位位”的位编码非法。 仅对 FC05 使用 0000Hex 或 FF00Hex 编
码。
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0835 识别到函数代码 FC 08“环路测试”的诊断子码非法

（非 0000Hex）。

仅对 FC08 使用子码 0000Hex。

0836 内部形成的 CRC 16 校验和的值与接收的 CRC 校验和

不匹配。

检查 Modbus 主站系统上 CRC 校验和的结

构。

0837 消息帧序列错误： 驱动程序传送上一个响应消息帧之

前，Modbus 主站系统会发送一个新的请求消息帧。

增加 Modbus 主站系统的从站响应消息帧

的超时时间。

0850 接收消息帧的长度大于 224 字节或者大于组态的消息

帧长度。

调整伙伴的消息帧长度。

0E01 在初始化驱动程序特定的 SCC 进程期间出错。 重新分配驱动程序的参数，然后重新装载。

0E02 驱动程序启动期间出错：

激活了错误的 SCC 进程（SCC 驱动程序）。

驱动程序无法与此 SCC 驱动程序一起工作。

重新分配驱动程序的参数，然后重新装载。

0E03 驱动程序启动期间出错：

激活了错误的数据传输过程（指令的接口）。

驱动程序无法处理此数据传输过程。

重新分配驱动程序的参数，然后重新装载。

0E04 驱动程序启动期间出错：

接口子模块非法。

驱动程序无法与组态的接口子模块一起工作。

检查并更正参数分配。

0E05 驱动程序软件狗出错：

未插入软件狗，或插入的软件狗有故障。

驱动程序尚未就绪。

检查是否在通信模块中插入了驱动程序软件

狗。

如果插入的软件狗有故障，请使用功能正常

的软件狗将其替换。

0E06 驱动程序软件狗出错：

软件狗中的数据无效。

驱动程序尚未就绪。

从为您提供此驱动程序的西门子办事处获取

正确的软件狗。

0E10 程序内部出错： 
在自动化设备的程序中跳转失效 (default branch)。

重新启动通信模块 (POWER_ON)

0E11 程序内部出错： 
在程序状态发送 (Send)/接收 (Receive) 中跳转失效 
(default branch)。

重新启动通信模块 (POWER_ON)

0E12 主动自动化设备发生内部错误： 
跳转失效 (default branch)

重新启动通信模块 (POWER_ON)
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0E13 被动自动化设备发生内部错误： 
跳转失效 (default branch)

重新启动通信模块 (POWER_ON)

0E20 该连接的数据位数必须为 8。
驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E21 为字符延时时间设置的倍增因子不在取值范围 1 到 10 
内。

驱动程序使用默认设置 1 运行。

更正驱动程序的参数分配。

0E22 驱动程序的操作模式设置非法。 
必须指定“常规操作”或“干扰抑制”。 驱动程序尚

未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E23 已为响应监视时间设置的值非法： 
有效值是 5 到 65500ms。
驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E24 为写访问组态的限制无效。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E25 在区域“函数代码 FC 01、05、15 的 Modbus 寻址的

转换”(Conversion of the Modbus addresses with 
function code FC 01, 05, 15) 的规范中组态的“从/
到”组合无效。 
（存储器位、输出、定时器和计数器的区域）。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E26 在区域“函数代码 FC 02 的 Modbus 寻址的转

换”(Conversion of the Modbus addresses with 
function code FC 02) 的规范中组态的“从/到”组合

无效。 
（存储器位和输入区域）。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E27 在区域“函数代码 FC 01、05、15 的 Modbus 寻址的

转换”(Conversion of the Modbus addresses with 
function code FC 01, 05, 15) 的规范中的组态出现重

叠。 
（存储器位、输出、定时器和计数器的区域）。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0E28 在区域“函数代码 FC 02 的 Modbus 寻址的转

换”(Conversion of the Modbus addresses with 
function code FC 02) 的规范中的组态出现重叠。 
（存储器位和输入区域）。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E2E 读取接口参数文件时出错。

驱动程序尚未就绪。

重新启动通信模块 (POWER_ON)。

0E30 数据传送到 CPU 期间发生内部错误： 
意外的被动确认。

如果只是间断性地发生，可以忽略。

0E31 数据传送到 CPU 期间超时。 检查 CP-CPU 接口。

0E32 通过 RCV 将数据传送到 CPU 期间出错：

确切的故障原因（详细错误）在此条目前的 SYSTAT 
中。

检查 CP-CPU 接口。

0E33 数据传送到 CPU 期间发生内部错误： 
自动化设备的状态非法

检查 CP-CPU 接口。

:    
0E38 使用函数代码 FC 01 或 FC 02 访问 SIMATIC 区域“存

储器位、输出、定时器、计数器、输入”时出错：

例如，输入不可用或读取尝试超出区域限制范围。

检查所寻址的 SIMATIC 区域是否存在，以

及所做的访问尝试是否超出范围限制。

0E39 使用函数代码 FC 03、04、06、16 访问 SIMATIC“数
据块”区域时出错：

数据块不可用或长度不足。

检查所寻址的数据块是否存在，以及该数据

块是否足够长。

0E3A 使用函数代码 FC 05、15 执行写作业时出错：

Modbus 指令的背景数据不可用或长度不足。

检查 Modbus 通信指令的组态背景 DB 是否

可用，以及长度是否足够。

0E3B Modbus 通信指令执行写作业时发生超时（等待确

认）。

检查连接组态以及 CP-CPU 接口 (BSEND)，
可能需要重新装载 Modbus 通信指令。

0E3C 此驱动程序的作业非法。 只允许 SEND、RCV、STATUS（仅 CP 
441-2）。

0E40 SEND 指令中为 LEN 参数指定的值过小。 小长度是 2 个字节。

0E41 SEND 指令中为 LEN 参数指定的值过小。 传送的函数

代码需要更大长度。

该函数代码的 小长度是 6 个字节。

0E42 传送的函数代码非法。 仅允许使用“函数代码 (页 2134)”部分所列

的函数代码。
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0E43 此函数代码不允许使用从站地址 0（= 广播）。 仅对合适的函数代码使用从站地址 0。
0E44 传送的“位数”参数的值不在 1 到 2040 范围内。 “位数”参数必须在 1 到 2040 范围内。

0E45 传送的“寄存器数”参数的值不在 1 到 127 范围内。“寄存器数”参数必须在 1 到 127 范围内。

0E46 函数代码 15 或 16：
传送的“位数”或“寄存器数”参数的值不在 1 到 
2040 和/或 1 到 127 范围内。

“位数”或“寄存器数”参数必须在 1 到 
2040 和/或 1 到 127 范围内。

0E47 函数代码 15 或 16：
SEND 指令的 LEN 参数与传送的“位数”或“寄存器

数”参数不一致，

LEN 参数太小。

增大 SEND 的 LEN 参数，直到将足量的用户

数据传送到通信模块为止。

由于“位数”或“寄存器数”的原因，必须

将更多的用户数据传送到通信模块。

0E48 函数代码 05：
在 SEND 源 DB 中为“设置位”(FF00H) 或“删除

位”(0000H) 指定的代码错误。

允许的代码只有 FF00H 和 0000H。

0E49 函数代码 08：
在 SEND 源 DB 中为“诊断代码”指定的代码错误。

允许的代码只有“诊断代码”0000H。

0E50 对于基于字的 SIMATIC 定时器/计数器区域，来自于产

生的 Modbus 地址的其余位数不等于 0。
仅使用可产生有效位数的 Modbus 地址。

0E51 接收到的 Modbus 地址超出了组态的“从/到”区域范

围。 
仅将先前已在组态中定义的地址用作请求消

息帧中的地址信息。

0E52 • 在 Modbus 主站系统进行的访问尝试过程中超出

了 SIMATIC 区域限制：

产生的 DB 号 < 1
• 对尚未释放的区域进行写访问（组态）

• 对通信指令的背景数据块进行写访问

限制对有效 SIMATIC 存储区的访问范围。

0E53 在 Modbus 主站系统进行的访问尝试过程中超出了 
SIMATIC 区域限制。

例如，构成产生的 DB 号 (> 65535) 时溢出。

限制对有效 SIMATIC 存储区的访问范围。

0E54 访问超出组态的区域，或访问超出 SIMATIC 区域。 限制对有效 SIMATIC 存储区的访问范围。

0E55 不允许对此 SIMATIC 存储区进行写访问。 只能写 SIMATIC 存储器位，输出数据区域。

0E56 由于通信指令未在运行而无法执行耦合。 在 STEP 7 用户程序中循环调用 Modbus 通
信指令。

可能需要重复初始化通信指令。

0E57 在通信指令中执行 Modbus 函数代码时发生错误。 分析具体原因。
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0E4A 该函数代码的长度大于 大长度。 本手册包含了每个函数代码的 大长度。

0E4F CP 441：
SEND 指令中指定的 R_ID 对于此驱动程序非法。

只使用 0 到 255 
(00 00 00 00 ... 00 00 00 FFH) 的 R_ID 值

CP 341：
SEND_RK 指令中指定的 R_TYPE 对于该驱动程序无效。

“X”必须作为 R_TYP 输入。

0E50 从站地址不正确：

接收的从站地址与发送的从站地址不同。

错误从站进行了应答。

检查传输线路是否中断（可能需要接口分析

器）。

0E51 函数代码不正确： 
在响应消息帧中收到的函数代码与发送的函数代码不

同。

检查从站设备。

0E52 字节下溢：

接收到的字符数少于根据响应消息帧的字节计数器应

该得到的字符数，或者少于该函数代码要求的字符数。

检查从站设备。

0E53 字节上溢：

接收到的字符数大于根据响应消息帧的字节计数器应

该得到的字符数，或者大于该函数代码要求的字符数。

检查从站设备。

0E54 字节计数器过小：

响应消息帧中接收到的字节计数器过小。

检查从站设备。

0E55 字节计数器错误：

响应消息帧中接收到的字节计数器错误。

检查从站设备。

0E56 应答错误：

从站返回的响应消息帧的数据（位数等）与请求消息

帧中发送的数据不同。

检查从站设备。

0E57 CRC 校验不正确：

在检查从站响应消息帧的 CRC 16 校验和时出错。

检查从站设备。

0E61 响应消息帧返回异常代码 01：
非法函数

请参见“从站设备手册”

0E62 响应消息帧返回异常代码 02：
数据地址非法

请参见“从站设备手册”

0E63 响应消息帧返回异常代码 03：
非法数据值

请参见“从站设备手册”
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0E64 响应消息帧返回异常代码 04：
相关设备故障

请参见“从站设备手册”

0E65 响应消息帧返回异常代码 05：
确认

请参见“从站设备手册”

0E66 响应消息帧返回异常代码 06：
忙，拒绝消息

请参见“从站设备手册”

0E67 响应消息帧返回异常代码 07：
否定确认

请参见“从站设备手册”

1E0D “作业因暖启动、热启动或复位而中止”  
1E0E 调用指令 DP_RDDAT 期间出现静态错误。 在背景数据

块的 SFCERR 变量中提供了指令的 RET_VAL 返回值供

用户评估。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E0F 调用指令 DP_WRDAT 期间出现静态错误。 在背景数

据块的 SFCERR 变量中提供了指令的 RET_VAL 返回值

供用户评估。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E10 调用指令 RD_LGADR 期间出现静态错误。 在背景数据

块的 SFCERR 变量中提供了指令的 RET_VAL 返回值供

用户评估。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E11 调用指令 RDSYSST 期间出现静态错误。 在背景数据

块的 SFCERR 变量中提供了指令的 RET_VAL 返回值供

用户评估。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E20 参数超出范围。 为该函数模块输入有效范围内的参数。

1E41 指令的 LEN 参数中指定的字节数无效。 值必须在 1 到 256 个字节的范围内。

USS 通信 (S7-300, S7-400)

USS 通信概述 (S7-300, S7-400)

系统环境中的位置 
以下 USS 说明涉及 Modbus/USS 模型中 ET 200S 1SI 模块的操作。
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简介  
USS 协议是一种简单的串行数据传输协议，旨在满足驱动器技术的要求。 
USS 协议定义了一种基于主站-从站原理通过串行总线进行通信的访问方法。总线可以连接

一个主站和 多 31 个从站。主站和从站构成 USS 网络。 主站与从站之间交换的数据称为网

络数据。 网络数据块包含主站的数据。 主站使用消息帧中的地址字符来选择各个从站。 只
有通过主站启动的从站才能发送消息。 因此，各个从站之间无法直接传输数据。 以半双工

模式进行通信。 无法传输此主站功能。 USS 系统只有一个主站。

消息帧结构  
每个消息帧均以一个起始字符 (STX) 开头，后面依次为长度规范 (LGE)、地址字节 (ADR) 和 数
据域。 消息帧以块校验字符 (BCC) 结束。

STX LGE ADR 1 2 ... N BCC

对于网络数据块中的单字（16 位）数据，首先发送高字节，然后发送低字节。 相应地，对

于双字数据，采取同样的发送方式。 
该协议不识别数据域中的任何任务。

数据加密  
此数据按如下方式进行加密：

• STX： 1 个字节，文本开头，02H
• LGE： 1 个字节，包含以二进制数形式表示的消息帧长度

• ADR： 1 个字节，包含以二进制代码形式表示的从站地址和消息帧类型

• 数据域： 每个数据域一个字节，内容与任务相关

• BCC： 1 个字节，块校验字符

数据传输步骤  
该主站可确保在消息帧中进行循环数据传输。 该主站使用任务消息帧对所有从站节点逐个

进行寻址。 被寻址的节点通过一个响应帧进行响应。 从站按照主站-从站过程接收任务消息

帧之后必须向主站发送响应帧。 只有这样，主站才能对下一个从站进行寻址。
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网络数据块的一般结构  
网络数据块分为两个区域： 参数区 (PKW) 和过程数据区 (PZD)。

STX LGE ADR 参数 (PKW) 过程数据 (PZD) BCC

• 参数区 (PKW) 
PKW 区处理两个通信伙伴（例如控制器和驱动器）之间的参数传输。 例如，这包括读取

和写入参数值以及读取参数说明和关联的文本。 PKW 接口通常包含操作、显示、维护和

诊断任务。

• 过程数据区 (PZD) 
PZD 区包含自动化操作所需的信号：

– 控制字和设定值（从主站到从站）

– 状态字和实际值（从从站到主站）

参数区和过程数据区的内容由从站驱动器进行定义。 有关这方面的其它信息，请参见驱

动器文档。

USS 主站 (S7-300, S7-400)

功能概述 (S7-300, S7-400)

网络数据传输顺序  
这些指令按照轮询列表（组态 DB）中指定的顺序循环处理 多 31 个驱动器从站的网络数据

传输。 一次只能为每个从站激活一个作业。 用户将每个从站的网络数据存储在一个数据块

（网络数据块）中，并从该数据块中调用数据。 由于已在轮询列表中的程序定义中指定，因

此将通过其它数据存储区（通信处理器 DB）向通信处理器中传输数据以及从通信处理器中

调用数据。

该过程需要两个函数调用（一个发送指令和一个接收指令）。 其它函数支持生成并预设通

信所需的数据块。

性能特性：

• 根据总线组态为通信创建数据存储区

• 预设轮询列表

• 消息帧结构符合 USS 规范

• 可根据所需的网络数据结构对网络数据交换进行参数化
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• 执行和监视 PKW 作业

• 处理参数更改报告

• 监视整个系统和错误消除情况

可使用不同的网络数据结构发送网络数据。 也就是说，可以根据指定应用选择网络数据的

内容。

根据所选的结构，网络数据具有 PZD 区用于过程数据，PKW 区用于处理参数。

在 PKW 区中，主站可以读取和写入参数值，而从站可以通过参数更改报告显示参数更改。 
PZD 区包含过程控制所需的信号，例如从控制字和设定值（从主站到从站），以及状态字和

实际值（从从站到主站）。

指令调用的正确顺序为： S_USST、S_SEND、S_RCV、S_USSR。 该顺序很重要，因为 
S_SEND 和 S_RCV 指令的输出仅在自动化系统的当前周期中有效。  
下图显示了用户程序和 USS 从站之间的数据传输。 
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图 1-110 用户程序和 USS 从站之间的数据传输

更多信息

有关数据块的信息，请参见：

• AUTOHOTSPOT
• AUTOHOTSPOT
• AUTOHOTSPOT
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启动和诊断 (S7-300, S7-400)

启动特性 (S7-300, S7-400)

启动特性  
通信模块的启动分为以下阶段：

• 初始化（接通通信模块的电源）

• 参数分配

初始化  
一旦通信模块连接到电源并且完成硬件测试程序后，固件就已在通信模块上准备就绪。

参数分配

参数分配阶段期间，通信模块接收分配给当前插槽的模块参数。 通信模块现在可以正常运行。

工作模式转换  
通信模块启动后，CPU 和通信模块之间的所有数据均通过指令进行交换。 通信模块的工作

状态转换特性取决于 CPU 的工作模式。

CPU STOP  从通信模块到 CPU 的激活的数据传输以及发送和接收作业均被停

止，然后开始对连接进行暖启动。

CPU RUN  CPU 处于 RUN 状态下时，可进行无限制的发送和接收操作。 通信

模块和指定指令在 CPU 暖启动后的第一个指令周期内进行同步。

CPU 暖启动  CPU 暖启动期间，CPU 上的作业将复位；也就是说，将自动取消 
CPU 和通信模块之间所有激活的作业。 

CPU 的热启动  通过对 CPU 进行热启动，可以继续处理作业。 
通过模块的属性对话框中的相应组态，您可以在 CPU 启动期间自

动清除通信模块上的接收缓冲区。
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诊断功能 (S7-300, S7-400)

简介   
通信模块的诊断功能可以迅速确定已发生错误的位置。 您可以选择以下诊断选项：

通过通信模块的显示元素的诊断 指示器提供有关通信模块的工作状态或可能的错误状态的信息。 指示器

提供所有内部或外部错误以及接口特定错误的初步概述。

通过指令的 STATUS 输出的诊断 指令具有用于错误诊断的 STATUS 输出。 该输出提供有关通信模块和 CPU 
之间的通信错误的信息。 可在用户程序中评估 STATUS 参数。

根据 SYSTAT 错误消息区的诊断 1) 可通过对用户程序中的 STATUS 指令进行编程来查询接口的状态。 通过

读取 SYSTAT，可以获得有关通信模块与相关 CPU 之间，以及与该接口

上所连接通信伙伴之间的通信中已发生错误/事件的详细信息。

通过响应消息帧中的错误编号的诊断 如果正在使用 RK512 计算机连接并且在通信伙伴中 SEND 或 FETCH 消息

帧发生错误，则通信模块将发送第 4 个字节中包含错误编号的响应消息

帧。

通过通信模块的诊断缓冲区的诊断 所有错误/事件还将输入到通信模块的诊断缓冲区 2) 中。 
与 CPU 诊断缓冲区类似，您同样可以纯文本形式显示 CP 诊断缓冲区中

的用户特定信息。

诊断中断 通信模块可以在分配给该模块的 CPU 上触发诊断中断。 通信模块提供 4 
个字节的诊断信息。 可通过用户程序或通过读取 CPU 诊断缓冲区对该信

息进行分析。

1) 仅 CP 441-1 和 CP 441-2
2) CP 340、ET 200S 1SI 模块和 CPU31xC-2 PtP 没有诊断缓冲区

1.4.5 TeleControl

1.4.5.1 组态遥控模块

组态

通信类型

在此参数组中，可以根据需要为特定模块启用通信类型。
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为 大程度降低未经授权的用户访问工作站的风险，您需要启用分别与模块配合使用的通信

服务。

如果不需要通信类型，可以将所有选项保持禁用状态，例如当仅使用 CP 发送 SMS 消息或用

于 Open User Communication 时。
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“通信类型”(Communication types) 参数组

• 启用遥控通信

在该模块中，启用遥控通信。

说明

只需启用安全功能即可使用完整的遥控功能

如果模块支持安全功能，则必须激活安全功能才能使用以下功能：

• 通过遥控功能发送电子邮件

• 使用“TeleControl Basic”（通用）协议

• 使用 DNP3 安全功能

• 使用证书

说明

更改遥控协议时会丢失组态数据

如果更改已组态模块上的协议，将丢失协议特定的组态数据。此外，其中包含以下各项：

• 伙伴组态

• 数据点组态

• 已组态的消息（电子邮件/SMS 消息）

• 已组态的时钟同步

• 组态的 VPN 伙伴

根据模块类型可以使用以下协议：

– TeleControl Basic *
启用与遥控服务器的通信。

– ST7
启用与支持 ST7 协议的控制系统之间的通信。

– DNP3 *
启用与 多四个 DNP3 主站的通信。

– IEC 60870‑5‑104 *
启用与 多四个 IEC 主站的通信。 

* 对于通过 SINEMA Remote Connect 进行的遥控通信，请参见以下部分。

有关 ST7、DNP3 和 IEC 协议的遥控连接组态，请参见遥控连接 (页 2238)部分。

有关遥控协议重要参数和功能的介绍，请参见协议特定参数 (页 2334)部分。

• 启用在线功能

允许通过模块访问 CPU 的在线功能（诊断、加载项目数据等）。如果启用此功能，工程

师站可通过模块访问 CPU。
如果禁用此选项，无法通过模块访问 CPU 的在线功能。不过，仍然可以通过直接连接到 
CPU 的接口在线诊断 CPU。
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• 启用与 CPU 的 S7 通信

启用与所分配 SIMATIC CPU 和 S7 路由之间的 S7 通信功能。

如果组态了与相关站之间的 S7 连接，并且通过通信模块来建立这些连接，则需要为通信

模块启用该选项。

以下模块支持 S7 路由：

– CP 1243‑1, CP 124x‑7, CP 1243‑8
CP V2.1 及以上固件版本（CPU ≥ V4.2）

– CP 1542SP‑1, CP 1542SP‑1 IRC, CP 1543SP‑1
CP V1.0 及以上固件版本（CPU ≥ V2.0）

• 启用 SMS
（仅移动无线 CP）
启用发送和接收 SMS 消息。

自固件版本 V2 起，无论是否支持遥控通信，均可启用该功能。

使用 SINEMA Remote Connect (SINEMA RC) 进行远程维护

应用程序“SINEMA Remote Connect”(SINEMA RC) 可用于远程维护。

SINEMA RC 使用 OpenVPN 对数据加密。通信中心为 SINEMA RC 服务器，通过该服务器可实

现用户间的通信及管理通信系统的组态。

可用的模块和遥控协议

以下 CP 支持通过 SINEMA RC 通信：

• CP 1243‑1, CP 1243‑7, CP 1243‑8
低固件版本  V3.1

• CP 1542SP‑1 IRC, CP 1543SP‑1
低固件版本  V2.0

支持 VPN 的遥控 CP 也可以通过 SINEMA RC 服务器处理遥控通信。以下遥控协议支持通过 
SINEMA RC 进行通信：

• TeleControl Basic
• DNP3
• IEC 60870‑5‑104
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应用程序和组态

为使用通过 SINEMA RC 进行 SINEMA Remote Connect 和遥控通信进行以下设定：

1. 通过 SINEMA RC 通信：参数组“安全 > VPN”(Security > VPN)
激活 VPN 使其它参数可见。

2. 通过 SINEMA RC 遥控通信：“通信类型”(Communication types) 参数组
必须事先启用通过 SINEMA RC 通信。

根据遥控通信和使用 SINEMA RC 的不同组合，有以下几种应用案例：

• (1) 没有遥控通信且没有 SINEMA RC，CP 无法连接网络

• (2) CP 仅通过 SINEMA RC 进行远程维护

• (3) CP 仅进行遥控通信

• (4) CP 使用遥控通信，但 SINEMA RC 仅进行远程维护。

• (5) CP 使用 SINEMA RC 进行遥控通信和远程维护。

下表提供了参数设置下的应用概览。

表格 1-137 使用实例和待激活参数

 
使用实例

参数设置 *
（参数缩写）

SRC TC TC + SRC
(1) 未激活 未激活 未激活

(2) 激活 未激活 未激活

(3) 未激活 激活 未激活

(4) 激活 激活 未激活

(5) 激活 激活 激活

* 参数缩写的说明：

SRC ‑ 安全 > VPN（已激活）>“VPN 连接类型”：

         “通过 SINEMA 远程连接服务器自动进行 OpenVPN 组态”

TC ‑ 通信类型 > 已启用遥控通信

TC + SRC ‑ 通信类型 >
               “通过 SINEMA 远程连接激活遥控通信”
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通过 SINEMA Remote Connect 遥控通信

组态步骤

组态 CP 以通过 SINEMA RC 进行遥控通信时，按照以下步骤操作：

1. 在“通信类型”(Communication types) 参数组中激活遥控通信并选择上述协议之一。
通过 SINEMA RC 进行通信的选项尚不可见。

2. 更改到“安全”(Security) 参数组并启用安全功能。
（在“通信类型”(Communication types) 参数组中，SINEMA RC 选项显示为已禁用且为灰显状
态）

3. 打开“安全 > VPN”参数组并启用 VPN。

4. 针对参数“VPN 连接类型”(VPN connection type) 选择“通过 SINEMA 远程连接服务器自动进行 
OpenVPN 组态”(Automatic OpenVPN configuration via SINEMA Remote Connect Server) 选项
（如果未预设）。
（在“通信类型”(Communication types) 参数组中，SINEMA RC 选项变为可用状态。）

5. 更改为“通信类型”(Communication types) 参数组，并选中“通过 SINEMA 远程连接激活遥
控通信”(Activate telecontrol communication via SINEMA Remote Connect) 选项。
对于通过 SINEMA Remote Connect 进行遥控通信，CP 已处于准备就绪状态。

6. 在“安全 > VPN”中创建 SINEMA RC 服务器的其余组态。

7. 在“安全 > 证书管理器”(Security > Certificate manager) 中导入 SINEMA RC 服务器的证书。
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连接建立的组态

在“安全 > VPN > 可选设置”(Security > VPN >Optional settings) 参数组中通过参数“连接类

型”(Connection type) 对连接建立进行组态。

• 更新间隔 (Update interval)
可通过此参数设置 CP 在 SINEMA RC 服务器上查询组态的间隔。

请注意，如果将 SINEMA RC 服务器的组态设置更改为 0（零），则 CP 将无法再与 
SINEMA RC 服务器建立连接。

• “连接类型”(Connection type)
该参数的两个选项具有以下作用：

– 永久 (Permanent)
该选项用于永久通信。

即，通过 SINEMA RC 进行遥控通信等情况。必须在 SINEMA RC 服务器中组态 CP 和 CP 
的通信伙伴。

– PLC 触发 (PLC trigger)
该选项用于 CP 通过 SINEMA RC 服务器进行的偶发通信。

如果偶然想要在 CP 与工程站（具有 CP 的 STEP 7 项目的 PC）之间建立临时连接用于

进行维护等操作，则可使用该选项。

• 用于建立连接的 PLC 变量

如果已选择选项“PLC 触发”(PLC trigger)，则当 PLC 变量变为值 1 时 CP 会建立一个连接。

操作期间可根据需要通过使用 HMI 面板等方式设置 PLC 变量。

将 PLC 变量重置为 0 后，会再次终止连接。

基本设置

组态

参数组仅适用于 SINAUT ST7 系统的某些通信模块。

有关支持的模块，请参见 SINAUT 项目的扩展 (页 2342)部分。
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遥控组态

您可以在此处定义通信模块的用户和 SINAUT 连接数据的组态程序。

• 组态

在模块的参数组和连接编辑器中组态上述组态数据。

• 导入 (Import)
为 STEP 7 V5 中的代理模块组态上述组态数据。

将 STEP 7 V5 代理模块的组态数据导入 STEP 7 Professional 的模块中。

有关导入和导入数据范围的信息，请参见导入伙伴组态（ST7 协议） (页 2217)部分。

说明

删除组态数据

在继续组态模块之前，定义两个选项之一。

如果稍后更改参数，则将丢弃该时间点之前的所有组态数据。

时钟同步

时间同步

说明

建议：只由 1 个模块进行时钟同步

仅由单个模块对站中来自外部时间源的时间进行同步，以便使站内的时间保持一致。

当 CPU 从 CP 获取时间后，禁用 CPU 的时钟同步。

CP 1542SP‑1 IRC
自 CP 的固件版本 V2.1 起，站中只能有 1 个模块是时间客户端。该模块在站中分配时钟。

时钟同步和安全性

如果在具有安全性的模块中启用安全功能，则可在“安全性”(Security) 下找到相应参数组。

启用安全功能时，需要定期同步通信模块的时钟。
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有效性

下文所述功能适用于：

• S7‑1200
– CP 1243‑1
– CP 1242‑7
– CP 1243‑7 LTE
– CP 1243‑8

• ET 200SP
– CP 1542SP‑1
– CP 1543SP‑1
– CP 1543SP‑1 IRC

• TIM 1531 IRC

时钟机制

在组态时钟同步前，请指定以下内容：

• 指定网络中的时间源。

• 指定网络中的时间主站。

• 指定时间主站向时间从站转发时钟所用的一个或多个网络。

同步方法

使用外部时间源时，S7 站可以通过 CPU 和通信模块获取当前时间。

对于 CP，不会将时钟从站转发至子网。

CPU 的时钟同步

作为同步方法，当使用 CPU 进行同步时只能选择 NTP。
下文描述了通过 CP 实现的 CPU 时钟同步。
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通信模块的时间同步

根据设备类型和遥控协议，可为模块选择以下同步方法：

• NTP
该模块从一台或多台 NTP 服务器获取时间。

对于遥控 CP，在禁用遥控通信后可以使用 NTP。在这种情况下，该 CP 将用作 CPU 的扩展 
PROFINET 接口。

有关组态的信息，请参见“通过 NTP 进行时钟同步 (页 2212)”。
• CPU 的时间

如果未在 CP 上组态时间源，则以下机制适用。

– S7‑1200
如果在“PROFINET 接口 > 时间同步”(PROFINET interface > Time synchronization) 中为 
CPU 启用了“CPU 同步设备的模块”(CPU synchronizes the modules of the device) 选项，

则站的所有 CM/CP 将与 CPU 时间进行同步。

– ET 200SP
如果禁用 CP 的时钟同步，则固件版本 ≥ V2.1 的 CP 将在 10 秒的周期内通过固件版本  
≥ V2.0 的 CPU 自动同步。

对于固件版本 ≤ V2.0 的 CP，即使选择“无时间源”(No time source) 选项作为“时间

源”(Time source)，CP 也会在启动时读取 CPU 时间。随后的时间同步取决于组态的同

步方法。
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对于遥控 CP，启用遥控通信后，也可以使用以下同步方法：

• S7‑1200
– 从本地站

有效性： ST7
CP 采用 CPU 的时钟。

– 从伙伴获取时间

有效性： TeleControl Basic, DNP3, IEC
CP 采用通信伙伴的时钟。在 TeleControl Basic 下，该伙伴始终是遥控服务器。

– 从 CPU 获取时间

CP 采用 CPU 的时钟。

• ET 200SP
– 从本地站

有效性： ST7
CP 采用 CPU 的时钟。

– 从 WAN
有效性： ST7
CP 采用 WAN 的时钟。

– 从伙伴获取时间

有效性： TeleControl Basic, DNP3, IEC
CP 采用通信伙伴的时钟。在 TeleControl Basic 下，该伙伴始终是遥控服务器。

对于固件版本 ≤ V2.0 的 CP，即使选择“无时间源”(No time source) 选项作为“时间

源”(Time source)，CP 也会在启动时读取 CPU 时间。随后的时间同步取决于组态的同步

方法。

• TIM 1531 IRC
– 从 WAN

有效性：所有支持的遥控协议

TIM 采用 WAN 的时钟。

以下设备可用作时间主站：

‑ 同步的 CPU
‑ 具有时间接收器的用户

‑ 与以太网连接的主站 PC（例如 ST7cc/ST7sc）。

– 从伙伴获取时间

有效性： DNP3, IEC
CP 采用通信伙伴的时钟。
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通过 TIM 转发时钟

TIM 可按如下方式转发其时钟：

• 至已连接的网络

组态“时钟同步”(Time-of-day synchronization) > “发送时间”(Send time) 或“接收时

间”(Receive time)
该组态步骤在以太网和经典 WAN 网络中有所不同，见下文。

• 至已分配的 CPU
– 组态“时钟同步”(Time-of-day synchronization) > “发送时间”(Send time)
– 组态“与 CPU 通信”(Communication with the CPU) > “CPU 时间”(Time to CPU)

采用该方法时，可以通过 PLC 变量为 CPU 提供时钟。

确定上述其中一种向 CPU 转发时钟的方法，并禁用另一种。

将时间从 CP 转发至 CPU

说明

将时间转发到 CPU
根据所涉及模块的固件版本，可采用以下方式将 CP 的时间转发至 CPU。
• 通过 PLC 变量将 CP 时间转发至 CPU（可选）

– S7‑1200
– ET 200SP

• 通过背板总线将 CP 时间转发至 CPU（自下述固件版本起）：

– S7‑1200
– ET 200SP
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将 CP 时间转发至 CPU 的操作取决于 CP 和 CPU 的固件版本。请注意以下行为。

• 通过 PLC 变量转发 CP 时间

对于以下固件版本，这是将时钟时间从 CP 转发至 CPU 的唯一方式：

– S7‑1200：CP 固件 ≤ V2.1.5
– ET 200SP：CP 固件 ≥ V2.0
采用该固件版本时，CP 可以选择通过 PLC 变量为 CPU 提供时钟。当 CPU 周期性地读取该 
PLC 变量时，CPU 会采用 CP 时间。

在 CP 的参数组“与 CPU 通信”(Communication with the CPU) 中组态 PLC 变量。

• 通过背板总线转发 CP 时间

在 CP 中组态同步方法时，会自动将 CP 时间转发至 CPU，并且 CP 和 CPU 具有以下固件

版本之一：

– S7‑1200：CP 固件 ≥ V3.0 和 CPU 固件 ≥ V4.2
如果在“PROFINET 接口 > 时间同步”(PROFINET interface > Time synchronization) 中为 
CPU 启用了“CPU 同步设备的模块”(CPU synchronizes the modules of the device) 选项，

则站的所有智能模块将与 CPU 时间进行同步。

– ET 200SP：CP 固件 ≥ V2.1 和 CPU 固件 ≥ V2.0
由于 CPU 自动采用 CP 时间，因此对于这些固件版本，不再需要通过 PLC 变量进行转发。

使用 TIM 和 WAN 网络进行组态

时钟同步的参数组

组态时钟同步时以下参数组可用：

• TIM
– 接收时间 (Receive time)

可在此处指定 TIM 接收时钟所使用的已连接网络。可以为网络节点类型为“节点

站”(Node station) 和“站”(Station) 的 TIM 模块组态该参数组。

如果 TIM 直接通过 NTP 同步，还可以在此处组态 NTP 服务器。网络中通常只有一个 TIM 
起时钟主站的作用。

– 发送时间 (Send time)
在此处指定 TIM 将时钟转发到的网络。

可以为网络节点类型为“主站”(Master station) 的 TIM 模块组态该参数组，即在网络

中起时钟主站作用的 TIM 上。

• 经典 WAN
对于经典网络，“时钟同步”(Time-of-day synchronization) 在具有相同名称的参数组中启

用。还可以在此指定同步周期。

之后，同步设置将应用于所有已连接的 TIM 模块。

时钟帧的发送方向从已连接接口的网络节点类型中自动获取：

主站 ⇒ 节点站 ⇒ 站
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通过以太网进行时钟同步无需网络设置。

有关 TIM 以太网接口的组态

时间主站

1. 在要作为时间主站的 TIM 的接收时间”(Receive time) 参数组“中，通过下列选项之一组态时
间源：

– 从 NTP 服务器

– 从本地站

（从分配的 CPU 获取时间）

– 从 WAN 接收时间

（从网络获取时间）

2. 在参数组“WAN 设置”(WAN settings) 中，将转发时间帧所用的 TIM 接口组态为网络节点类型
“主站”(Master station)。
对于 ST7 协议，只能针对网络类型为“MSC”或者“采用 VPN 的移动无线”的以太网接口选择
该设置。

3. 在参数组“发送时间”(Send time) 中，针对步骤 2 中的接口，启用选项“将时间转发到 
WAN”(Forward time to WAN)。
时间帧通过已连接的网络在网络中转发。
如果以太网接口的“网络类型”设置 =“中性”，启用此功能没有任何作用，因为 S7 协议不
适用于时间主站和从站。

4. 如果已分配 CPU 也应进行同步，则必要时可在“发送时间”(Send time) 参数组中启用“到本
地站”(To local station) 选项。

时间从站

1. 在参数组“WAN 设置”(WAN settings) 中，将即将作为时间从站的其它 TIM 模块的接口组态为
网络类型“节点站”(Node station) 或“站”(Station)。
采用 MSC 协议的以太网接口和串行接口支持该功能，但设置为“网络类型” = “常规”(Neutral) 
的以太网接口不支持该功能。

2. 对相互关联且与时间主站接口相关的 TIM 模块的接口进行联网。

3. 在参数组“接收时间”(Receive time) 中为站设置时钟同步参数。

4. 如果已分配 CPU 也应进行同步，则必要时可在“发送时间”(Send time) 参数组中启用“到本
地站”(To local station) 选项。
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通过经典 WAN 网络组态同步

TIM 模块（时间主站和时间从站）

1. 在要作为时间主站的 TIM 的接收时间”(Receive time) 参数组“中，通过下列选项之一组态时
间源：

– 从 NTP 服务器

– 从本地站

（从分配的 CPU 获取时间）

– 从 WAN 接收时间

（从网络获取时间）

2. 将主站 TIM 的接口组态为网络节点类型“主站”(Master station)。
3. 将其它 TIM 模块（时间从站）的接口组态为网络节点类型“节点站”(Node station) 或

“站”(Station)。
4. 如果已分配 CPU 也应进行同步，则必要时可在站的“发送时间”(Send time) 参数组中启用“到

本地站”(To local station) 选项。

WAN
1. 在网络的参数组“时钟同步”(Time-of-day synchronization) 中，启用选项“为 WAN 激活时钟

同步”(Activate time synchronization for WAN)。
2. 在其中组态所需的同步周期。

3. 对与 WAN 相关联的所有 TIM 模块的接口进行联网。
针对 WAN 网络组态的设置将用于已连接 TIM 模块的以下参数组：

– 时间主站（主站）：“发送时间”(Send time) 参数组

– 对于时间从站（节点站/站）：“接收时间”(Receive time) 参数组

通过 NTP 进行时钟同步

NTP 模式

在 NTP 模式中，模块按固定时间间隔将时钟查询发送到一个或多个 NTP 服务器。如果有多

个组态的 NTP 服务器，则模块会根据服务器响应选择 精确的时间。这种模式的优点是它

能够实现跨子网的时间同步。

NTP 通常使用 UTC (Universal Time Coordinated)。这对应于 GMT (Greenwich Mean Time)。
对于安全 CP，启用了安全功能后，还可以使用“NTP (secure)”方法。

NTP 服务器和同步间隔

必须组态至少一个 NTP 服务器的 IP 地址。

NTP 服务器地址可作为 URL 输入，例如 <ntp.server.com>。
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同步间隔指定到 NTP 服务器的时间查询的周期。根据所选模块，可以通过下拉列表选择相

应的周期，也可以将其组态为 10 秒到 1 天（86400 秒）之间的值。

“接受来自非同步 NTP 服务器的时间”(Accept time of day from non-synchronized NTP servers) 选项

如果选定模块支持该选项，则可以进行以下操作：

• 已启用

模块还会接受来自未同步 NTP 服务器的时钟（层级 ≥ 15）。

• 已禁用

如果模块从非同步 NTP 服务器接收时钟帧（层级 ≥ 15），则时钟不会根据该帧进行设置。

以太网接口

重连延迟

有效性

“连接建立延迟”(Connection establishment delay) 参数仅与“TeleControl Basic”协议相关。参

见参数组“传输设置 - TeleControl Basic”(Transmission settings - TeleControl Basic) 以太网接

口下面的内容。

“连接建立延迟”参数

说明

移动无线连接

如果该伙伴无法连接，则通过移动无线网络建立连接可能需要几分钟。这可能取决于具体的

网络以及当前的网络负载。

根据合约要求，每次尝试建立连接都可能产生一定费用。

遥控通信中连接的重拨延迟是当无法访问遥控服务器或连接已中止时，CP 重复尝试建立连

接之间的等待时间。该等待时间避免在存在连接问题时以较短间隔连续尝试建立连接。

为下一次连接建立尝试之前的等待时间组态一个基准值。从该基准值开始，每经过 3 次重试

失败后当前等待时间将加倍，直到 大值 900 s。基准值的取值范围为： 10 .. 300 s
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示例：基准值为 20 时尝试重新建立连接之间的间隔（等待时间）如下。

• 3 次 20 s
• 3 次 40 s
• 3 次 80 s
• 依此类推，直到 大值 900 s

说明

CP 1242‑7 (6GK7242‑7KX30‑0XE0) 和 TELECONTROL SERVER BASIC (V2) 一起使用时的特

殊特性

如果组态了第二个遥控服务器或遥控服务器的第二个路由器，则 CP 将在第 4 次尝试时试着

连接到第二个伙伴。

如果第二个伙伴也无法连接，CP 会尝试第 7 次连接第一个伙伴，以此类推。

串口

激活支持 ST7 协议的 CP 1243-8 IRC (V3) 串行接口

CP 1243‑8 IRC 的串行接口

插入项目目录的 CP 时，该 CP 的串行接口在 STEP 7 的网络视图中不可见。

当使用通信类型“DNP3”和“IEC”时，不能使用串行接口。

激活通信类型“ST7”后，串行接口可见，但不能组态。要使用该 CP 的串行接口，需要 TS 模块。

按照以下步骤插入 TS 模块并激活支持 ST7 通信的串行接口。

1. 从网络视图中，打开 CP 的设备视图（双击该模块）。
将打开设备视图。
同时，目录视图会更改。除此之外，还会显示“通信模块”(Communications modules) 目录。

2. 展开“通信模块”(Communications modules) 目录：
> Industrial Remote Communication > TS Modules

3. 展开所需的 TS 模块的子目录。

4. 选择 TS 模块。
CP 的符号上将显示垂直蓝线。

5. 现在将 TS 模块拖到设备视图中的 CP 的蓝线上。

6. 将具有串行接口的 TS 模块插入到站中。
同时，新的 WAN 接口会插入到网络视图中。
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您可以在设备视图中使用 TS 适配器直接组态串行接口，也可以在网络视图中在 CP 的 WAN 接
口中组态串行接口。

WAN 网络参数（专用线路/拨号网络）

接口工作模式

串行接口的工作模式用于指定数据传送模式。

在 DMA 模式下， 多可以对通信模块的一个串行接口进行操作。

取值范围：

• 中断（块）

该运行模式适用于传输和接收模式。默认模式中断（块）适合所有连接。每个块传递 4 个
字符。之后，将产生一次中断。仅当一条完整的数据帧传送到达后才会对接收到的字符

进行检查。

• DMA
该运行模式适用于传输和接收模式。DMA 模式应该用于波特率高或数据通信量大的连接，

但不能用于 GSM 网络。

• 中断（单个字符）

这一运行模式仅用于接收方向。在接收方向中，将继续使用该块模式。该中断模式适合

于极其恶劣的通信线路。每传输一个字符都将触发一次中断，而每接收到一个字符后都

会立即对其进行分析，从而可对传输错误进行非常有效的诊断。尽管这一模式相比块模

式来说更加可靠，但其处理速率也相对较低。

传输标准

仅适用于连接模式为“站”/“节点站”的接口。

传输标准控制有条件自发数据帧传输的连接建立。这将降低连接的重试次数。
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取值范围：

• 标准条件

由于存在有条件自发数据帧，因此将不会建立任何连接。

只有在以下情况下，才会建立连接，发送有条件自发数据帧。

– 发送缓冲区存在溢出威胁

– 由通信伙伴建立连接

• 填充度

只有当超出发送缓冲区针对有条件自发数据帧的已组态填充值时，模块才会建立连接。

在输入框中，输入发送缓冲区的填充值 (%)，当超出该值时模块将建立连接。

• 时间

模块以一天的某一时间发送有条件自发数据帧（可组态为“小时”/“分钟”）。

• 时间规划

模块以某一时间间隔周期性地发送有条件自发数据帧（可组态为“小时”/“分钟”）。

轮询监视时间

仅用于特定类型专用线路的 WAN 网络

通信模块通过 WAN 监视帧流量。如果在一定时间后模块未被呼叫，则通知其 CPU 主站已中

断。操作顺序如下：

• 组态的轮询监视时间

在组态的时间过后，模块会向其本地 CPU 发送消息。

• 未组态的轮询监视时间

如果未组态监视时间，模块将会在以下内部计算的时间后输出一条中断消息。

– 传输速率为 9600 bps 时：4 秒内无消息通信量

– 传输速率为 1200 bps 时：32 秒内无消息通信量

Web 服务器 (Web server)

模块的 Web 服务器

通信模块使 PC 可通过 Web 浏览器访问 Web 服务器的 HTML 页面。WBM (Web Based 
Management) 的 HTML 页面可提供模块的组态与诊断的信息。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2216 编程和操作手册, 11/2022



常规 (General)
• 在该模块上启用 Web 服务器

如果已激活该选项，则会在模块的 Web 服务器中激活数据处理，由此可通过 HTTP/HTTPS 
进行访问。

对于具有多个接口的模块，还必须指定用于访问的接口（见下文）。

• 仅允许通过 HTTPS 访问

仅允许使用安全协议 HTTPS 访问 Web 服务器。

如果启用该选项，则只能通过通信模块的打开端口 443 建立安全的 HTTPS 连接。

如果禁用该选项，则通过通信模块的端口 80 建立 HTTP 连接。

自动更新

• 启用自动更新

对显示的值启用自动更新。

禁用该选项时，仅显示连接到 Web 服务器时的值。

• 更新间隔

选择需要更新显示值的间隔。

默认设置： 30。允许的范围： 5...999

接口概述

再次选中复选框以指定允许访问模块 WBM 的接口。

用于激活 Web 服务器访问接口的设置在两个参数组“Web 服务器”和“以太网接口>访问 Web 
服务器”之间进行交换。

如果未启用访问接口，则无法访问模块的 WBM。

伙伴站

导入伙伴组态（ST7 协议）

伙伴站

下述参数仅适用于在“基本设置”(Basic settings) 参数组中选择了组态方法“导入”(Import) 
的 ST7 模块，请参见“组态 (页 2204)”部分。

导入选项仅适用于之前在 STEP 7 V5 中作为代理组态的通信模块。

有关支持的模块，请参见 SINAUT 项目的扩展 (页 2342)部分。
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导入代理组态数据

要求

在导入之前，TIM 1531 IRC 必须与其 CPU 联网并分配给该 CPU（“用户编号”(Subscriber 
numbers) 参数组）。

参数

• 导入伙伴组态

使用此按钮导入 STEP 7 V5 项目的组态文件 (SDB)。
组态文件必须位于工程师站的文件系统中。

• 复位伙伴组态

使用此按钮，可以删除先前使用“导入伙伴组态”(Import partner configuration) 按钮从

文本文件中导入的所有组态数据。使用此按钮，可以将伙伴组态数据复位到未组态模块

的状态。

例外：

如果在 STEP 7 中组态的模块使用 TD7 变型“TD7onCPU”，则复位后将保留创建的 TD7 程
序块。

• 导入的组态文件

显示上次加载的组态数据的文本文件的名称。

• 后导入

显示导入组态文件的时间。

请注意：

• 如果进行了第二次导入，则第一次导入的数据将被覆盖。

如果进行了第二次导入，则务必要检查模块的数据点、组态和连接。

• 如果导入后从“导入”(Import) 更改为“组态”(Configure)，则将会删除包括相应时间数据

在内的所有已导入的 ST7 连接。已组态的数据点会丢失其伙伴。

导入的组态数据

导入的数据

当从 STEP 7 V5 将代理模块的组态数据导入到 STEP 7 Professional 中的可兼容模块时，会导

入 ST7 特定的用户数据和 SINAUT 连接。
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STEP 7 V5 中生成的导入文件包含以下 SDB 的数据：

• SDB 3202: WAN data
在 CP 1542SP‑1 IRC 中无法采用串行接口的数据，另请参见 SINAUT 项目的扩展 (页 2342)
部分。

• SDB 3203: Subscriber data
• SDB 3207: S7 connection data
• SDB 3208: Ethernet data
数据点信息/SINAUT 对象

根据在 STEP 7 V5 中使用的 TD7 版本的不同，STEP 7 V5 组态数据的传输有所不同：

• TD7onTIM
没有组态数据转换为数据点。

• TD7onCPU
将在 STEP 7 V5 中分配的块的信息导入 TIM 1531 IRC 时，则会创建 CPU 1500 的 
TD7onCPU 块。

如果撤消导入（“重置伙伴组态”，见上文），则会保留 TD7onCPU 块。

时钟同步数据

已采用 STEP 7 V5 的时钟同步数据。

通过以下模块，可以在 STEP 7 Professional 中更改串行接口的时钟数据。

• CP 1243‑8 IRC V3 及以上固件版本

• TIM 1531 IRC

伙伴站

导入后，该表显示了在 STEP 7 V5 中组态的模块的所有通信伙伴的以下数据：

• 用户编号

伙伴的用户编号

• 用户 ID
用户类型的标识符：

– 0 = CPU
– 1 = TIM
– 4 = WinCC
– 7 = SMSC
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• 用户附加标识符

有关详细信息，请参见下文的此标题部分。

• 连接数

相应伙伴的连接数

• 伙伴数

为相应伙伴组态的通信伙伴数。

在以下各表中，可以查看“伙伴站”表中列出的每个伙伴的更多数据。

伙伴和连接列表

• 选择伙伴

在此下拉列表中，选择“伙伴站”表中列出的一个伙伴。

“连接”表

该表显示了在下拉列表中选择的伙伴的以下信息：

• 伙伴的用户编号

为此伙伴组态的所有通信伙伴的用户编号。

• 接口 ID
用于连接到相应伙伴的接口的类型标识符：

– 0 = 背板总线（连接伙伴 = CPU）
– 1 = 以太网接口 1
– 2 = 以太网接口 2
– 3 = 以太网接口 3
– 4 = 串行接口

• 子网 ID 的长度

S7 子网 ID 的长度：6 字节

• 子网 ID
用于连接至伙伴的网络子网 ID（十六进制）：

– 字节 0..2：子网编号

– 字节 3..5：STEP 7 V5 项目编号

显示的值可能为空，具体取决于导入的 SDB 数据。

• CFB 引用

到本地用户的传输通道的已组态的 S7 连接的内部分配索引
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• 连接类型

连接标识符（二进制）

– 128：PBC 连接（编程的块通信）

– 136：WAN 连接

字节分配：

位 0..6
– 对于以太网接口：

位 0..3：
  0 = S7 连接

  1 / 2 / 3 = 本地连接

  5 = MSC 连接

位 5：
  0 = 永久连接

  1 = 临时连接

位 6：
  1 = GPRS

– 对于串行接口：

位 0..3：
  8 = ST7 协议

位 7
– 0 = 本地路径

– 1 = 远程路径

• 地址的长度

伙伴的地址长度（字节）

– IP 地址： 4
– WAN 地址： 1

• 地址

– 对于通过以太网接口进行的连接：

伙伴的 IP 地址

– 对于通过串行接口进行的连接：

伙伴的 WAN 地址 (0...255)
“伙伴列表”表格

此表中显示了在“选择伙伴”(Select partner) 下拉列表中选择的伙伴的更多相关数据。

• 伙伴的用户编号

以上所选伙伴（通信模块的伙伴）的自身用户编号

• 连接伙伴

所选伙伴与之通信的目标伙伴的用户编号。
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用户附加标识符

“用户附加标识符”（32 位）显示在“伙伴站”(Partner stations) 表中。根据伙伴的用户类

型，用户附加标识符包含以下信息：

• CPU (TD7)
位 0 的状态：

– 0：CPU 不会将运行状态发送给伙伴。

– 1：CPU 将运行状态发送给伙伴。

剩余位不会用于 CPU。
• TIM (ST7)

位号 含义

位 0 DCF77 时钟

• 0: 不可用

• 1: 可用

位 1 建立通信伙伴到 CPU 的连接

• 0: 不允许

• 1: 允许

位 2 串行接口 1（WAN 驱动器）

• 0: 接口不可用

• 1: 接口可用

位 3 串行接口 2（WAN 驱动器）

• 0: 接口不可用

• 1: 接口可用

位 4...15 未使用

位 16...19 串行接口 1：网络类型

• 0: 专用线路

• 1: 自发网络（移动网络）

• 2: 拨号网络

• 3...4: 未使用

• 5: MSC 网络

• 6...15: 未使用

位 20...21 串行接口 1：网络节点类型

• 0: 主站

• 1: 节点站

• 2: 站
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位号 含义

位 22 串行接口 1：帧格式

• 0: FT1.2
• 1: FT2

位 23 未使用

位 24...27 串行接口 2：网络类型

• 0: 专用线路

• 1: 自发网络（移动网络）

• 2: 拨号网络

• 3...4: 未使用

• 5: MSC 网络

• 6...15: 未使用

位 28...29 串行接口 2：网络节点类型

• 0: 主站

• 1: 节点站

• 2: 站
位 30 串行接口 2：帧格式

• 0: FT1.2
• 1: FT2

位 31 未使用
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遥控服务器（Telecontrol Basic 协议）

重复或冗余遥控服务器的寻址

• TCSB V3：对 TCSB 冗余组合寻址

对于使用“Telecontrol Basic”协议自固件版本 V2 起的 CP
在 LAN 中的 TCSB 服务器 PC 与 DSL 路由器（如 SCALANCE M）所连接的主站上，计算机

操作系统的网络负载平衡 (NLB) 功能将为两个服务器 PC 分配一个公共的虚拟 IP 地址。

该 IP 地址根据网络设置进行组态：

– 如果连接了不带 DSL 路由器的 CP 模块，则必须在 CP 中将 NLB 分配的虚拟地址组态

为遥控服务器的 IP 地址。

– 如果使用 DSL 路由器，对站中的冗余遥控服务器进行寻址时只需组态一个 IP 地址，即 
DSL 路由器的公共地址。

在 DSL 路由器上设置端口转发，这样公共 IP 地址（外部网络）就会成为 TCSB 服务器 PC 
的虚拟 IP 地址（内部网络）。通过 Internet 只能访问公共 IP 地址。因此，该站也不

会接收到告知其连接到冗余组两台计算机中哪一台的任何信息。

如果要组态第二个 IP 地址，需要确保可通过第二个路由器的 IP 地址访问 TCSB。
• TCSB V2：对主遥控服务器和备用遥控服务器进行寻址

仅适用于 CP 1242‑7 (6GK7 242-7KX30-0XE0)
对于 TCSB V2，可以安装两个独立的服务器 PC。仅当这两台服务器 PC 通过两个路由器连

接到 Internet 时，才需要组态替换遥控服务器的地址。

与 CPU 通信

CPU 扫描周期

可以在“常规 > 读取周期”(General > Read cycle) 选项卡中，通过数据点组态将输入数据点

分配给 CPU 的读取周期。
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CPU 扫描周期的结构

传输模块 (CP/TIM) 扫描 CPU 存储区的周期由以下阶段组成：

• 高优先级读取作业

（快速周期）

对于分配为“快速周期”(Fast cycle) 的所有数据点，在每个扫描周期均会读取 PLC 变量。

通常，只需将快速获取以进行 n 中取 1 检查的数据（例如，报警、触点切换消息和命令、

设定值、参数对象）分配为快速周期即可。

• 写入作业

每个周期都会将一定数量的主动写入作业的值写入到 CPU 中。

– 遥控 CP / TIM 1500
传输模块每个周期写入的变量的数目通过“与 CPU 通信”(Communication with the 
CPU) 参数组中的“写入作业 大数量”(Max. number of write jobs) 参数来指定。数量

超出此值的变量将在下一周期或后续某一周期中写入。

• 低优先级读取作业 - 比例

（正常周期）

对于分配为“正常周期”(Normal cycle) 的数据点，在每个扫描周期只读取 PLC 变量的部

分值。

– 遥控 CP / TIM 1500
传输模块每个周期读取的变量的数目通过“与 CPU 通信”(Communication with the 
CPU) 参数组中的“读取作业 大数量”(Max. number of read jobs) 参数来指定。超过

该值而无法在一个周期中读取的变量将在下一周期或以下周期之一中读取。

• 周期空闲时间

两个扫描周期之间的等待时间用于为访问 CPU 的其它过程预留充足时间。

CPU 扫描周期的持续时间

因为无法为周期组态固定的时间，而且也无法为各个阶段指定固定的对象数量，所以扫描周

期的持续时间是一个动态变化的变量。

伙伴状态和路径状态

可在以下通信类型为“ST7”的模块参数组中找到下文介绍的参数：

"与 CPU 通信" > "通信伙伴"
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以下状态将被监视并被写入 PLC 变量：

• 伙伴状态

可用的通信伙伴

• 路径状态

与通信伙伴的连接状态

伙伴 / 伙伴名称

您可在此定义所选模块的通信伙伴，应对该模块的可访问性和遥控连接的路径状态进行监视。

伙伴可以是 CPU 或控制中心应用程序（例如，ST7cc）。

可以在表格中选择已组态遥控连接的所有伙伴。

各种通信模块的变量

在其中写入状态的变量因模块类型的差异而有所不同：

• TIM 3V‑IE, TIM 4R‑IE, TIM 3V‑IE DNP3, TIM 4R‑IE DNP3
– 伙伴状态

该伙伴状态将写入到 Bool 类型（DB、位存储器、输出）的变量中。

有关编码的信息，请参见以下部分。

– 路径状态

该路径状态将写入到 Byte 类型（DB、位存储器、输出）的 PLC 变量中。

有关变量分配的信息，请参见下文。

• TIM 1531 IRC / CP 1243‑1 / CP 1243‑7 LTE / CP 1243‑8 IRC / CP 1542SP‑1 IRC
– 伙伴状态/路径状态

两种状态存储在 Word 或 UInt 类型（DB、位存储器、输出）的通用变量中。

两种状态各占用变量的一个字节。针对字节 0（伙伴状态）和字节 1（路径状态）单

独编写代码。
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伙伴状态

• TIM 3V‑IE, TIM 4R‑IE, TIM 3V‑IE DNP3, TIM 4R‑IE DNP3
伙伴状态位的编码如下（取值范围）：

– 0：伙伴无法访问

– 1：伙伴可以访问

• TIM 1531 IRC / CP 1243‑1 / CP 1243‑7 LTE / CP 1243‑8 IRC / CP 1542SP‑1 IRC
伙伴状态/路径状态通用变量的 0 字节针对通信伙伴的可用性、现有连接和连接路径以及 
TIM 发送缓冲区状态的信息进行编码。

位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
路径冗余 连接模式 临时连

接 **
（预留） 帧存储器 * 路径状态 伙伴状态

0：无冗余

1：冗余存

在

0：永久

1：临时

0：伙伴无

法访问

1：伙伴可

以访问 *

‑ 0：发送缓冲区

正常

1：内存分配 > 
90％
3：溢出（内存

分配 100％）

0：并非所

有路径都

可访问

1：所有路

径都可访

问

0：伙伴无

法访问

1：伙伴可

以访问

* 如果伙伴本身终止连接，则支持临时连接的伙伴将设置为“可访问”。

** 有关帧存储器的行为，请参见过程映像、传输类型、事件类别 (页 2295)部分的“发

送缓冲区”。

路径状态

字节 1 显示了从本地 TIM 角度看到的伙伴连接路径状态（已组态的连接）。

多可以对伙伴组态 2 条路径（主路径和替代路径），请参见创建遥控连接 (页 2240)部分。

两条路径必须均以本地 TIM 作为起点或终点。

PLC 变量将显示以下内容：

• 可以访问伙伴的路径。

• 当前使用的路径

• TIM 接口，通过该接口组态主路径。

• TIM 接口，通过该接口组态替代路径。
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连接路径可指定为所用 TIM 接口和路径状态的组合。

• 字节分配

字节分配如下：

– 两个位用于主路径的接口

– 两个位用于替代路径的接口

– 两个位用于主路径的状态

– 两个位用于替代路径的状态

位 6 + 7 位 4 + 5 位 2 + 3 位 0 + 1
组态接口 路径状态

替代路径号 主路径号 替代路径（第 2 条
路径）

主路径（第 1 条路

径）

• 组态接口

下表中 TIM 模块的接口从 0 ..3 进行编号且具有以下含义：

– "0"
TIM 4R‑IE：以太网接口 1 (X3)
TIM 1531 IRC：以太网接口 1 (X1)
CP：以太网接口 (X1)

– "1"
TIM 4R‑IE：以太网接口 2 (X4)
TIM 1531 IRC：以太网接口 2 (X2)
CP：WAN 接口 (X2)

– "2"
TIM 4R‑IE：WAN 接口 1 (X1)
TIM 1531 IRC：以太网接口 3 (X3)

– "3"
TIM 4R‑IE：WAN 接口 2 (X2)
TIM 1531 IRC：WAN 接口 1 (X4)

对于 CP 1243‑8 IRC ，接口号“2”和“3”不相关。

状态位 5/位 
7

状态位 4/位 
6

含义

0 0 接口“0”编码

0 1 接口“1”编码

1 0 接口“2”编码

1 1 接口“3”编码

• 路径状态
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– 主路径 = 第 1 条路径，由位 0 和 1 编码

– 替代路径 = 第 2 条路径，由位 2 和 3 编码

状态位 1/
位 3

状态位 0/
位 2

位 1/位 3 的含义 位 0/位 2 的含义

0 0 非当前路径 用户不可访问

0 1 非当前路径 用户可以访问

1 0 当前路径 用户不可访问

1 1 当前路径 用户可以访问

路径状态的编码选项示例

下表显示了 TIM 1531 IRC 的路径状态编码选项示例。

接口的缩写具有以下含义：

• IE1 = 以太网接口 1 (X1)
• IE2 = 以太网接口 2 (X2)
• IE3 = 以太网接口 3 (X3)
• WAN = 串行接口 (X4)
主路径和替代路径的组态接口采用相同编码，意味着不存在路径冗余（仅组态了 1 个接口）。

路径状态通过主路径（第 1 条路径）的位输出。

表格 1-138 路径状态的编码示例。

组态接口 路径状态

替代路径编码 主路径编码 替代路径（第 2 条路

径）

主路径（第 1 条路

径）

0 0 0 0 = IE1 编码 不相关（非冗余） 状态 IE1
0 0 0 1 = IE2 编码 状态 IE1 状态 IE2
0 0 1 0 = IE3 编码 状态 IE1 状态 IE3
0 0 1 1 = WAN 编码 状态 IE1 状态 WAN
0 1 0 0 状态 IE2 状态 IE1
0 1 0 1 不相关（非冗余） 状态 IE2
0 1 1 0 状态 IE2 状态 IE3
0 1 1 1 状态 IE2 状态 WAN
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组态接口 路径状态

1 0 0 0 状态 IE3 状态 IE1
1 0 0 1 状态 IE3 状态 IE2
1 0 1 0 不相关（非冗余） 状态 IE3
1 0 1 1 状态 IE3 状态 WAN
1 1 0 0 状态 WAN 状态 IE1
1 1 0 1 状态 WAN 状态 IE2
1 1 1 0 状态 WAN 状态 IE3
1 1 1 1 不相关（非冗余） 状态 WAN

本地操作员输入

操作员输入监视

有效性： TIM 3V‑IE / TIM 3V‑IE Advanced / TIM 4R‑IE
操作员输入监视用于监视操作员输入（按钮等）以防错误输入。

对于监视的操作员输入，会指定一个 短和 长持续时间。监视状态保存在“用于操作员输

入监视的 PLC 变量”（字节）中。

PLC 变量可以用于以下数据点类型的输入：

• 命令输出 (Cmd01B_S)
• 设定值输出 (Set01W_S)
• 参数条目 (Par12D_S)
通过数字量输入进行命令输入（例如使用相连接的按钮）时，尤其推荐操作员输入监视。这

也适用于通过触发数字量输入（例如，通过按钮）来传输设定值和参数输入。
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监视错误输入（输入时间）

使用操作员输入监视可减少通过数字量输入进行输入时出错的风险。以下时间和代码位仅与

数字量输入上的操作员输入相关。

• 短输入时间

对于这些输入，可以指定 短输入时间，换句话说，必须在 短时间内按下按钮。按钮

的意外激活不会导致不必要的传送。 短输入时间已过并且可释放按钮时，“用于操作

员输入监视的 PLC 变量”通过位 0 指示“输入正常”。

建议至少 1 秒。

如果不需要此参数，则组态 0（零）。

• 长输入时间

除了 短持续时间外，还要为数字量输入设置 长输入时间。这使得由于粘滞或出故障

而提供持续 1 信号的数字量输入可被及时检测到。PLC 变量的位 1 用于指示此类“输入

错误”。

只要“输入错误”位置位，就不会处理更多硬件输入。

如果不需要此参数，则组态 0（零）。

监视 n 中取 1 错误。

通常对于所有通过数字量输入、位存储器或数据块进行输入的操作员输入，PLC 变量会在位 2 
中返回错误状态“n 中取 1 错误”。当有多个位被同时置 1 时，错误状态将会被置 1。
当出现以下情况时为输出错误：

• “Cmd01B_S”发生 n 中取 1 错误

命令数据点类型为“Cmd01B_S”的输入字节中有多个位被置 1。为了增加命令输入的可靠

性，只能将该对象的 1 个位置 1。如果同时将两个或更多位置 1，则将拒绝命令输入。

• 快速读取周期中的所有命令、设定值和参数条目发生 n 中取 1 错误

如果命令、设定值和参数的输入需要增加可靠性，那么含有此发送数据的所有对象应分

配给快速读取周期。快速周期中的所有命令、设定值和参数对象都受到 n 中取 1 检查。

在快速周期结束时，会进行检查以确保只有 1 个获取对象有命令、设定值或参数输入。只

有这样才会处理并传送对应输入。如果有多个输入，输入将被拒绝。仅当在之前至少一

个快速周期内没有获得输入时，才会处理新的命令、设定值或参数。

说明

复位命令位

如果通过存储器或数据字节输入命令，或通过存储器或数据位启用设定值或参数输入（触发

信号），设置命令位或触发信号会自动复位为零。

但是，如果检测到 n 中取 1 错误，命令位将不会自动复位。必须通过用户程序将其复位。
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“用于操作员输入监视的 PLC 变量”的状态字节的分配

表格 1-139 状态字节的位分配

位： .7 * .6 * .5 * .4 * .3 * .2 .1 .0
状态： ‑ ‑ ‑ ‑ ‑ n 中取 1 

错误

输入错

误

输入正常

值： 0 0 0 0 0 1 1 1
* 未使用的位设置为 0

用户编号

用户编号

组态用户号

以下描述适用于遥控通信中的相关模块的特定地址参数。名称取决于遥控协议：

• TeleControl Basic：站编号

• SINAUT ST7：用户号

• DNP3：站地址

• IEC 60870-5：ASDU 地址

在以下参数组中组态上面列出的地址参数。

• 固件版本 高为 V2.x 的 CP
– TeleControl Basic

参数组“安全性 > CP 标识”(Security > CP identification)
– SINAUT ST7

参数组“以太网接口 > 站地址”(Ethernet interface > Station address)
– DNP3/IEC 60870-5

参数组“以太网接口 > 站地址”(Ethernet interface > Station address)
• 固件版本为 V3.0 的 CPU

– TeleControl Basic
参数组“安全性 > CP 标识”(Security > CP identification)

– SINAUT ST7
参数组“用户号”(Subscriber numbers)

– DNP3/IEC 60870-5
参数组“以太网接口 > CP 标识”(Ethernet interface > CP identification)
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• 固件版本为 V3.1 及更高版本的 CP
– TeleControl Basic

参数组“安全性 > CP 标识”(Security > CP identification)
– SINAUT ST7

参数组“用户号”(Subscriber numbers)
– DNP3/IEC 60870-5

参数组“用户号”(Subscriber numbers)
• TIM 模块

– 所有支持的协议

参数组“用户号”(Subscriber numbers)

地址的唯一性

对于每个协议，子网和 STEP 7 项目中的地址必须唯一。

ASDU 地址的唯一性

对于通过“网络数据”编辑器组态其遥控连接的模块，一致性检查可确定地址的唯一性。

对于固件版本 ≤ V3.0 的 CP，其遥控连接通过“伙伴站”(Partner stations) 参数组进行组态，

无法通过一致性检查来检查地址的唯一性。在这种情况下，必须手动检查地址的唯一性。

如果要在不同的子网中分两次使用用户号/站地址，则必须创建两个 STEP 7 项目。
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CPU 的分配和用户地址的组态

对于通过遥控连接通信的模块（“网络数据”(Network data) 编辑器），可以在“用户

号”(Subscriber numbers) 参数组中分配 CPU 并组态协议特定的模块地址。

• 分配的 CPU
对于与 CPU 位于同一机架中的以下通信模块，会自动将本地 CPU 分配给模块：

– CP (S7‑1200, ET 200SP)
– TIM 3V‑IE... / TIM 4R‑IE
– TIM 3V‑IE DNP3 / TIM 4R‑IE DNP3
对于与 CPU 不在同一机架中的通信模块，必须通过下拉列表将模块分配给与其联网的 
CPU。这将影响：

– TIM 4R‑IE Standalone
– TIM 4R‑IE DNP3 Standalone
– TIM 1531 IRC

可为 TIM 1531 IRC 分配以下 SIMATIC 系列的 CPU： S7‑300, S7‑400, S7‑1500, 
ET 200SP
将 TIM 1531 IRC 分配给 S7‑1500R/H CPU 时，S7‑1500R/H CPU 的系统 IP 地址用于 TIM 
与 CPU 的通信。

• 指定 CPU 的用户号

可在此处为 ST7 模块更改 CPU 的预分配用户号，即遥控连接的端点。

S7‑1500R/H CPU (TIM 1531 IRC) 仅接收一个用户号。

注意：

对于中央 PC 的 ST7 应用程序，在遥控连接中组态用户号。

• 用户号 / 站地址 / ASDU 地址

此处组态的地址用于识别相应遥控网络中的通信模块：

– ST7：用户号

– DNP3：DNP3 地址

– IEC 60870‑5：ASDU 的公共地址

组态设备与网络
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IEC 协议的结构化寻址

可以在两个采用不同格式的输入字段中组态 ASDU 地址：

• ASDU 地址

该地址在此处以非结构化形式组态为整数。

取值范围： 0..65534
• 结构化的 ASDU 地址

可以在此处根据 IEC 60870‑5‑3 以结构化方式组态地址。基于设备的 ASDU 地址结构化通

过结构化寻址实现。

可组态两个地址级别（八位字节）。

取值范围： 0.0..255.254
两个字段的组态值是关联的。在其它输入字段中转换和显示组态值。

值的转换：

用于转换的值名称如下：

• ASDU 地址

整数值名称： X
• 结构化的 ASDU 地址

第 2 个八位字节的值的名称： A.B
根据以下公式，组态值适用于其它字段：

X = A * 256 + B

RTU3000C
RTU3000C 可以使用 ST7 协议组态为占位符，其具有以下参数。

• 用户号 (RTU)
可在此处分配 RTU 的用户号，因为该编号是在相应 RTU 的 WBM 中组态的。

• CPU (RTU) 的用户号

可在此处分配 CPU 的用户号，因为该编号是在相应 RTU 的 WBM 中组态的。

CPU 与 TIM 1531 IRC 之间的安全通信

使用证书进行安全通信

对于不在 CPU 的机架中的通信模块，在以下情况下需要为其指定 CPU 证书。
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需要证书的模块：

• TIM 1531 IRC
以及

• CPU 1500 / CPU 1500 SP V2.9 及更高版本

• 针对 ST7 的额外要求：

使用 TD7onTIM
请参见“基本设置 > 组态 > 遥控组态 > 组态”(Basic settings > Configuration > Telecontrol 
configuration > Configure)。
如果使用的是 TD7onCPU，则无需为 TIM 指定 CPU 证书。

创建 CPU 证书并指定 CPU
有关具体要求和操作步骤，请参见“遥控：处理 TLS 的证书 (页 2269)”。

保护

TIM 1531 IRC 的保护

保护

使用“保护”(Protection) 表，可以组态多种访问级别，以限制对模块组态数据的访问。

“访问”(Access) 列中的绿色复选标记表示不知道此访问级别的密码时可进行的操作。

如果要使用未释放的操作，则需要输入已组态的密码。

例外情况

即使在不输入密码的情况下，每种访问级别也都允许通过“可访问设备”(Accessible devices) 
功能访问模块的标识数据（名称、地址...）。

默认响应

默认访问级别为“完全访问（无保护）”。每位用户都可以读取和修改 TIM 的组态数据。未

组态密码，在线访问时也不需要密码。
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各个访问级别

可以组态以下访问级别：

• 完全访问（无保护）

任何人都可以读取或修改硬件配置和块。

• 读访问

如果不输入密码，则只能进行读访问。

如果不输入密码，则无法在模块上加载任何数据（组态、固件和证书）也无法执行任何

写测试功能。

• 无访问（完全保护）

无法对模块进行任何读写访问。

通过输入密码获得合法授权后，就能再次对模块进行完全访问。

操作期间受密码保护的模块的行为

将设置加载到模块后，对模块的保护开始生效。

受密码保护的功能只能由一个工程师站 (STEP 7 PC) 执行。

执行在线功能前，将执行检查以确定是否允许使用此功能。如果有密码保护，则会提示输入

密码。

例如：

如果为读访问组态了模块，而您想要加载新固件。由于存在写访问，因此在执行此功能前必

须输入组态的密码。

对受保护数据的访问权限在在线连接的持续时间内或者通过“在线 > 删除访问权限”(Online 
> Delete access rights) 手动再次取消访问权限之前有效。

参见

组态访问保护 (页 2237)

组态访问保护

对于该模块可输入多个密码，因此可为不同的用户组设置不同的访问权限。

在表中输入密码，这样可确保访问级别与各个密码一一对应。“访问级别”(Access level) 列
会显示密码的生效方式。

示例（无权访问）：
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为模块选择访问级别“无访问（完全保护）”(No access (complete protection))，并为表中较

高的各访问级别输入单独的密码。

对于不知道任何密码的用户来说，此模块受到完全保护。

对于知道其中一个密码的用户，效果取决于密码在表行中的位置：

• 对于行“完全访问（无保护）”(full access (no protection)) 中的密码，其效果相当于针对

已知密码的用户该模块不受保护。这些用户可对此模块进行不受限制的访问。

• 行“读访问”(Read access) 中的的密码可以使模块受到写保护。如果知道此密码，用户只

能对此模块进行读访问。

步骤

按照以下步骤组态“保护”(Protection) 表中的访问级别：

1. 在表的第一列中选择所需访问级别。特定访问级别右侧列中的绿色复选标记表示在不输入密
码时仍可进行的具体操作。

2. 如果选择“完全访问”(Full access) 以外的访问级别：

– 在第一行（完全访问）的“密码”(Password) 单元格中，为完全访问分配密码。

– 再次输入密码，以免输入错误。

请确保密码足够安全，即密码包含的模式不能被机器读取！
无论选择的保护级别如何，都必须在行“完全访问（无保护）”(Full access (no protection)) 中
输入密码，并允许知道密码的用户对此模块进行不受限制的访问。

3. 如有必要，在所选访问级别允许的情况下，为所需访问级别分配其他密码。

4. 将组态数据下载到模块，以使访问级别生效。

结果

组态数据会根据设置的访问级别防止未授权的在线访问。根据所组态的访问级别，如果无法

执行某个操作，则会出现对话框提示输入密码。

遥控连接

遥控连接

遥控连接

遥控通信需要相关通信模块之间存在遥控关系。根据模块类型和固件版本，可在以下参数组

中执行组态：

• “伙伴站”(Partner stations) 参数组

或

• “网络数据”(Network data) 编辑器
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“伙伴站”参数组中的组态

对于 高 V2.1 的 S7-1200 遥控 CP（仅用作站），与中心伙伴站或主站之间的关系在“伙伴

站”(Partner stations) 参数组中进行组态。可在该组中定义 CP 的通信伙伴。

与主站通信所需的所有其它设置均取自 CP 的其它组态数据，无需为连接进行专门组态。

说明

例外情况： CP 1243‑8 IRC V2.1 (ST7)
自 STEP 7 V15.1 起，可以在固件版本为 V3.0 的 STEP 7 项目中组态固件版本为 V2.1 的物理 
CP：
1. 将固件版本为 V3.0 的 CP 插入 STEP 7 项目中。

2. 在 CP 的“常规 > 目录信息”(General > Catalog Information) 参数组中选择“兼容模式 
V2.1”(Compatibility mode V2.1) 选项。

之后，可以在使用“网络数据”(Network data) 编辑器组态的遥控连接中使用此 CP。
可以将 V3.0 组态数据加载到 CP V2.1 中。

如果选择此选项，则不支持以下功能：

• 切换协议类型

• 从本地站和通过 NTP 接收时间

• “与 CPU 通信 > CP 诊断”

• 在线与诊断 >“功能 > 保存服务数据”

“网络数据”编辑器中的组态

对于不属于上述组的所有其它遥控模块，需要在“网络数据”(Network data) 编辑器中组态

遥控连接。
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“网络数据”(Network data) 编辑器用于以下协议和模块：

• ST7
不含导入组态数据的模块：

– CP 1243‑8 IRC ， 低固件版本 V3.0
– CP 1542SP‑1 IRC ， 低固件版本 V2.0
– TIM 1531 IRC ， 低固件版本 V1.0
– TIM 3V-IE / TIM 4R-IE ， 低固件版本 V2.7

• DNP3
– CP 1243‑1 / CP 1243‑8 IRC ， 低固件版本 V3.0
– CP 1542SP‑1 IRC ， 低固件版本 V2.0
– TIM 1531 IRC ， 低固件版本 V2.0
– TIM 3V-IE DNP3 / TIM 4R-IE DNP3 ， 低固件版本 V3.2

• IEC 60870-5
– CP 1243‑1 / CP 1243‑8 IRC ， 低固件版本 V3.0
– CP 1542SP‑1 IRC ， 低固件版本 V2.0
– TIM 1531 IRC ， 低固件版本 V2.0

创建遥控连接

创建连接的要求

在创建遥控连接之前，检查以下要求：

• 联网

相关连接伙伴必须联网。

• CPU 分配

必须为通信模块分配 CPU。
有关组态的信息，请参见“用户编号 (页 2232)”部分。
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• 接口的网络类型

– 通信模块与相关 CPU 之间的连接接口

接口的网络类型为“常规”(Neutral)。
– 两个通信模块之间的连接接口

将网络类型设置为相应的通信协议： ST7 / DNP3 / IEC 60870‑5
• TIM 1531 IRC 与 S7‑1500R/H CPU

将 TIM 1531 IRC 分配给 S7‑1500R/H CPU 时，S7‑1500R/H CPU 的系统 IP 地址用于 TIM 与 
CPU 的通信。应用遥控连接后，将自动创建 S7 连接。可以在 S7 连接属性对话框的“网

络数据”(Network data) 编辑器 > “连接”(Connections) 选项卡中识别系统 IP 地址的使用情

况：可在此处激活默认设置中使用系统 IP 地址的选项。

确保为两个 CPU 组态了系统 IP 地址，并且接口的子网掩码完全相同。

打开“网络数据”(Network data) 编辑器> “Telecontrol”选项卡

要打开该编辑器，请按以下步骤操作：

1. 打开项目的网络视图。
在右侧，您会找到折叠的“网络数据”(Network data) 编辑器。

2. 使用箭头符号打开“网络数据”(Network data) 编辑器。
该编辑器显示有多个选项卡，左侧是“网络概述”(Network overview) 选项卡。

3. 展开编辑器，直到显示“TeleControl”选项卡。
该选项卡可进一步分为以下选项卡：

– ST7
– DNP3
– IEC
根据所使用的协议选择相应的选项卡，组态遥控连接。
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显示和显示/隐藏列

在“遥控连接”表格中可以显示或隐藏列、排列列以及优化列宽。右键单击列标题，访问快

捷菜单。

• 排列列

如果单击列标题的同时按住鼠标左键，则可以在表格中移动该列。

• 显示/隐藏

可以使用快捷菜单中的此功能显示或隐藏各个列。

这样可以增加表格的易读性。

• 显示所有列

显示表格中所有列。

• 优化宽度 / 优化所有列宽

可以使用这些快捷菜单优化表格中选中列或所有列的宽度。

列宽将根据本列中 宽的条目自行调整。

创建遥控连接

要创建遥控连接，请按以下步骤操作：

1. 在“遥控连接”表格中，双击第一个空闲行中的字段。
已创建一个新的空连接。已预设置连接名称。

2. 从“起点”(Starting point) 字段下拉列表中选择连接的起点。
该字段的下拉列表中显示可能的起点。

3. 要更改连接名称，请单击“名称”(Name) 字段。
另请参见下列部分。

4. 在其他字段中组态所需参数，例如连接的接口和终点。

表格中的某些字段可以编辑，在其他字段中可以通过下拉列表组态参数。

缺少组态或组态不当的框将以红色背景显示，示例中为“TC_Connection_3”。
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图 1-111 “网络数据”(Network data) 编辑器，“Telecontrol > ST7”选项卡，ST7 连接示例。

“DNP3”和“IEC”选项卡中显示的连接稍有不同，请参见“DNP3 和 IEC 连接 (页 2250)”下协议

特定的部分。

连接的名称

可调整连接的默认名称。

多允许使用以下 ASCII 字符集（十进制数）中的 129 个字符：

• 编号 32..126
空格 , ! " # $ % & ' ( ) * + , - . / : ; < = > ? @ [ \ ] ^ _ ` { | } ~

• 编号 128, 130..140, 142, 145..156, 158..159, 161..172
€ ‚ ƒ „ … † ‡ ˆ ‰ Š ‹ Œ Ž ‘ ’ “ ” • – — ˜ ™ š › œ ž Ÿ ¡ ¢ £ ¤ ¥ ¦ § ¨ © ª « ¬

• 编号 174..255
® ¯ ° ± ² ³ ´ µ ¸ ¹ º » ¼ ½ ¾ ¿ À Á Â Ã Ä Å Æ Ç È É Ê Ë Ì Í Î Ï Ð Ñ Ò Ó Ô Õ Ö × Ø Ù Ú Û Ü Ý Þ 
ß à á â ã ä å æ ç è é ê ë ì í î ï ð ñ ò ó ô õ ö ÷ ø ù ú û ü ý þ ÿ

指定连接路径

建立连接后，通常并未定义连接的实际过程。特别是对于较大型的网络，通常可能有多条连

接路径。
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通过“添加新连接路径”(Add new connection path) 图标为创建的遥控连接指定实际连接路

径。 
随即打开“添加连接路径”(Add connection paths) 对话框。

更多详细信息，请参见遥控连接的以下协议特定章节。

“添加连接路径”(Add connection paths) 对话框中的符号

可借助“连接路径”(Connection path) 表格检查已组态的连接。每个已组态的连接的详细连

接路径均在此处显示。

一个具有连接点标识符的站符号显示在“位置”(Position) 列中：

标识符的颜色表明连接点的有效性：

• 蓝色：有效连接点

• 红色：无效连接点

符号 含义

起点 (Starting point)
节点 ‑ 输入

节点 ‑ 输出

终点

无效连接点示例

错误显示

不正确的连接点、网络或参数会在表格中以红色突出显示。

例如，错误连接的原因包括：

• 起点和终点相同。

• 连接使用一个不允许的网络。

• 连接使用一个无效的用户。

实例：
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图 1-112 已组态的连接路径有误的遥控连接 (Route_2)

图中显示的 ST7 连接的“Route_2”路径是通过无效 MSC 网络创建的。随后会删除 PC 站到 MSC 
网络的连接，遥控连接的用户不再可用。

连接组态通用规则

请注意连接组态的以下通用规则：

• 连接必须在单个子网内实现。

如果“第三方设备”作为伙伴位于另一子网中，则子网之间的网关是连接组态的终点。

• 遥控连接的所有部分必须使用相同的遥控协议进行组态。

• 通过不一致网络建立的连接是无效的。

示例：

– 用户使用不兼容的网络节点类型（例如：2 个主站）

– 通过未组态为节点站的节点建立的连接

– 用户使用不兼容的调制解调器

– 同一连接中的两个调制解调器具有不兼容设置

– 调制解调器和网络参数之间具有不兼容设置

– 禁止通过模块的同一接口与伙伴建立两个连接。

– 不允许通过包含以 1200 bps/半双工/AT 模式彼此通信的两个模拟交换网络调制解调器

（例如 MD3）的网络建立连接。
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有关协议特定规则的更多详细信息，请参见以下部分。

删除无效或冗余连接

如果存在未授权或不需要的冗余连接，必须删除连接路径：

1. 在“已组态的连接路径”(Configured connection paths) 表中，选择不需要的连接路径。

2. 单击快捷菜单中的“删除”(Delete)。

连接的“特性”(Properties) 选项卡

如果在“网络数据”(Network data) 编辑器的“遥控连接”(Telecontrol connections) 表中选择

一个连接，则会在巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中显示该连接的其他参数组。可以

在此处检查及更正（如必要）连接的组态，并组态其他属性。

参数组：

• 常规

显示遥控连接的基本特性。

可以更改起点和终点的连接名称和用户编号/站地址。此操作将对用户组态数据产生影响。

• 其它协议特定参数

相关说明，请参见下文。

ST7 连接

连接组态的 ST7 特定规则

请注意连接组态的以下特殊规则：

• MSC 连接只能通过 TIM 的第一个以太网接口 [X1] 或者设置为“基于 IP”(IP-based) 的模块

的串行接口运行。

• PC 应用程序与模块之间的连接只能将“网络类型”(Network type) 设置为“常规”(Neutral)
（S7 连接）。

• 对于冗余 PC 应用程序与模块之间的连接，需要创建两个连接。

对于冗余 ST7cc 控制中心，STEP 7 可创建两个 PC 站，每个站具有一个 ST7cc 应用程序（见

下文）。

只有这样，才能组态从每个应用程序建立的连接。
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创建 ST7 连接

要通过经典 WAN 网络（专用线路、拨号网络）实现两个 ST7 站之间的通信，至少需要一个

遥控连接。

在“起点”(Starting point) 字段中显示以下可组态起点：

• S7 站：分配的 CPU
• PC 站：应用程序（例如 ST7cc / ST7sc）
如需在主站 PC 的应用程序与 S7 站之间建立连接，应始终将该应用程序选作起点，因为该

应用程序只能在起点列表中进行选择。

单击“添加新连接路径”(Add new connection path) 图标。 
随即打开“添加连接路径”(Add connection paths) 对话框，可在此对话框中搜索可能的连接

路径。找到的连接路径显示在“选择一个连接路径 ...”(Select a connection path ...) 表格中。

在 ST7 连接中，“已组态的连接路径”(Configured connection paths) 表格位于“遥控连

接”(Telecontrol connections) 表格下。其中包括为每个所选连接添加的连接路径。

对于冗余连接，两个路径都会显示。

图 1-113 “网络数据”(Network data) 编辑器，“Telecontrol”选项卡

第三个表格“连接路径”(Connection path) 显示所选路径的详细信息。
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指定连接路径

可按如下所述为创建的遥控连接指定实际连接路径。

1. 在“遥控连接”(Telecontrol connections) 表中选择一个连接。

2. 单击“添加新连接路径”(Add new connection path) 图标。

随即打开“添加连接路径”(Add connection paths) 对话框。
自动搜索可能的连接路径，通过对话框底部的进度条显示。搜索状态和结果将显示在下方“信
息”(Information) 字段中。
找到的连接路径显示在“选择一个连接路径 ...”(Select a connection path ...) 表格中。

3. 选择一个可能的连接路径。
所选连接路径的细节显示在“连接路径”(Connection path) 表格中。
“预览”(Preview) 表格中包含与所选连接路径相关的所有连接点的其它详细信息。

– 如果“选择一个连接路径 ...”(Select a connection path ...) 表中显示多个连接，则可以

为选择要使用的连接路径选择一或两个冗余连接。

– 如果表中没有显示任何连接，则相应站或网络中存在组态错误。

在这种情况下，使用“关闭”(Close) 按钮关闭对话框，然后完成组态。

4. 选择一个连接路径，然后单击“添加”(Add)，将此路径作为组态连接添加到项目中。
“信息”(Information) 中显示是否已添加连接，或连接是否已组态。

5. 如果有必要，选择第二个连接路径，单击“添加”(Add)，将此路径作为冗余组态连接添加到
项目中。

6. 如果添加的连接路径与项目默认设置相对应，则使用“关闭”(Close) 按钮关闭对话框。

创建冗余 ST7 连接

如果在网络组态中，在两个用户之间创建了不同的网络，则显示不同的连接路径：

> 对话框“添加连接路径”(Add connection paths) > 表格“选择连接路径 ...”(Select a 
connection path ...)
如果只需要使用一个连接路径，则仅选择所需路径，然后单击“添加”(Add)。
如果想为 ST7 连接使用两个冗余连接路径，则依次选择两个路径，并分别单击“添加”(Add)。
关闭“添加连接路径”(Add connection paths) 对话框后，此连接的两个路径都会显示在“已

组态的连接”(Configured connections) 表格中。

其中第一个连接路径为主路径，第二个为替代路径。将显示在“已组态的连接”(Configured 
connections) 表的“优先级”(Priority) 列中。

1. 主路径

2. 替代路径

稍后可更改两个连接路径的优先级（主/替代路径）。可用方向键进行更改： 
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连接的“属性”(Properties) 选项卡

有关“常规”(General) 参数组的信息，请参见 创建遥控连接 (页 2240) 部分。

• 冗余 ST7cc/sc
如果在项目中使用冗余控制中心（如 ST7cc 或 ST7sc），则必须首先在模块与两个应用程

序之间创建两个 PC 站和两个连接。

只有这样，才能在此处创建冗余组，以便建立到冗余组的连接。

– 添加冗余 ST7cc/cc 伙伴(Add redundant ST7cc/cc partner)
– 为冗余应用程序与模块之间的每个连接启用该选项。

– 冗余应用程序(Redundant application)
从“冗余应用程序”(Redundant application) 下拉列表中选择所需的应用程序。

• 目标用户属性 (Destination subscriber properties)
该参数组与组态为连接终点的目标用户有关。

– 一般请求监视时间 (General request supervision time)
这是目标用户（能够实现 ST7 通信的通信模块）完全响应一般请求 (GR) 所需的 大

时间。

如果在监视时间到期时 GR 响应未完全到达请求的伙伴，则会在该模块的诊断缓冲区

中输入一条消息。

一般请求监视时间为 900 秒。

– 具有时间戳的目标用户报文 (Telegrams to destination subscriber with time stamp)
无论组态如何，所有报文都将发送到目标用户并附带时间戳。
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DNP3 和 IEC 连接

通信选项

通信路径

可能的通信通道包括：

• 主站与站之间的连接

• 冗余连接

如果可以通过不同路径或网络访问两个用户，则可在两个用户之间 多创建两个连接，以

建立路径冗余。

使用 DNP3 协议时，一些模块支持第三个主站的组态。有关组态的信息，请参见“组态 
DNP3/IEC 连接 (页 2250)”。

• 直接通信

可以组态简单的以太网连接以实现两个站之间的直接通信。接口的网络节点类型在两个

通信模块中组态为“站”(Station)。报文不必由中央单元传输。

要求：

– 在数据点组态中为要用于直接通信的数据点选择“主站功能”(Master function) 选项。

要进行寻址，请输入伙伴站的所需数据点作为伙伴。

– 在遥控连接中选择“主动”(Unsolicited) 选项。

通信模块之间以及通信模块和“第三方设备”连接伙伴之间支持直接通信。

组态 DNP3/IEC 连接

DNP3 和 IEC 连接的特定规则

请注意连接组态的以下特殊规则：

• STEP 7 设备之间的连接

可在已在 STEP 7 项目中组态的用户之间创建连接。

两个用户的地址和接口数据均在连接表中提供。

• 与外部设备的连接

可在已在 STEP 7 中组态的用户与未在 STEP 7 中组态的“第三方设备”之间创建连接。

未在 STEP 7 中组态的设备会作为“第三方设备”显示在连接表的“终点”(Endpoint) 字段。

使用实际地址数据（IP 地址/电话号码）组态该用户的地址数据。
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• 基于网络转换的连接

可组态与可通过网关访问的其它子网中的用户的单个或冗余连接。连接表中提供用于此

用途的相应字段。

• 用于直接通信的连接

可以使用简单的以太网连接实现两个站之间的直接通信。

主站和站之间的简单或冗余连接不能用于直接通信。

有关详细信息，请参见“通信选项 (页 2250)”
• 更改端点

不得在创建的连接中更改单个端点。

如果要更正连接的端点，请确保更正两个连接分段的端点，或者删除连接并创建一个新

连接。

单个或冗余连接路径的定义

可按如下所述为创建的遥控连接指定实际连接路径。

1. 在“遥控连接”(Telecontrol connections) 表中选择一个连接。

2. 单击“添加新连接路径”(Add new connection path) 图标。

随即打开“添加连接路径”(Add connection paths) 对话框。
自动搜索可能的连接路径，通过对话框底部的进度条显示。

– 搜索状态和结果将显示在下方“信息”(Information) 字段中。

– 找到的连接路径显示在“选择一个连接路径 ...”(Select a connection path ...) 上方表格

中。

– 所选连接路径的细节显示在“连接路径”(Connection path) 表格中。

– 选择连接路径时，“预览”(Preview) 表格会显示单击“添加”(Add) 时将已选连接路径

的哪些连接点传送到连接编辑器。

3. 选择所需连接路径。

– 如果上表中显示一个或多个连接路径，请选择所需的连接路径并单击“添加”(Add)。
“信息”(Information) 中显示是否已添加连接路径，或连接路径是否已组态。

如果要使用冗余连接，请选择另一路径并单击“添加”(Add)。
如果添加的连接路径与项目默认设置相对应，则使用“关闭”(Close) 按钮关闭对话框。

– 如果表中没有显示任何连接，则相应站或网络中存在组态错误。

在这种情况下，使用“关闭”(Close) 按钮关闭对话框，然后完成组态。
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连接分段的接口特定组态

图 1-114 连接表 (DNP3/IEC)：“网络数据”(Network data) 编辑器，“Telecontrol”选项卡

具有两行的连接分段

两个用户的接口之间的连接分段会显示在单独的行中。模块 1 和模块 2 之间的连接示例：

• 分段 1
模块 1 ⇒ 模块 2

• 分段 2
模块 2 ⇒ 模块 1

可以为两个连接分段组态单独的设置。

多个连接的分段

可使用多个用户建立 DNP3 和 IEC 连接。两个用户之间的连接分段可用于多个连接。

两个用户之间用于多个连接的连接分段仅会在连接表中出现一次。

节点站

上图中，“15_3_node”站是一个节点站，位于主站 (15_4) 与工厂层级中的站 (15_6) 之间。节

点站的特殊功能在相应连接表（见下文）的“伙伴列表”(Partner list) 参数中进行了说明。

筛选

在图中的“起点”(Starting point) 列中设置了“15_”筛选条件。仅会显示起点以“15_”开头的连

接。有关筛选的含义，请参见“连接表的筛选 (页 2254)”。

与三个主站的 DNP3 连接

在运行期间，DNP3 站模块 多可以同时与主站建立 2 个连接。

在连接到冗余控制中心的情况下，如果冗余组的前两个主站之一发生故障，则一些组态为 
Outstation 的模块可以与第三个主站建立连接。
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有关对此特定组态进行工程组态的信息，请参见“带 3 个服务器的冗余 DNP3 主站组 
(页 2265)”。

DNP3 连接的参数

有关参数说明，请参见“连接表 - DNP3 (页 2255)”部分。

IEC 连接的参数

有关参数说明，请参见“连接表 - IEC (页 2260)”部分。

连接的“特性”(Properties) 选项卡

• 常规

请参见“创建遥控连接 (页 2240)”。
• TCP 连接监视

相关信息，请参见参数的工具提示。

• DNP3 安全选项

请参见“DNP3 安全选项 (页 2355)”。
• 传输设置 DNP3

请参见“连接表 - DNP3 (页 2255)”。
• 第 1 路径选项 (Options 1st Path) / 第 2 路径选项 (Options 2nd Path)

请参见“选项 (IEC) (页 2265)”。
• 第三方设备参数 (Third-party device parameters)

请参见“第三方设备参数 (页 2264)”。
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连接表的筛选

筛选

图 1-115 连接表（此处：IEC）

表标题下方第一行可在 DNP3 和 IEC 连接表中用作筛选条件。

可以使用筛选功能来限制对可组态用户和连接选项的选择。使用筛选功能可减少可能的组合

数并提高透明性。

如果已创建某些连接分段，可在筛选单元格中键入重复的字符串（部分名称）来启用筛选功

能。

筛选单元格将以彩色突出显示。现在，只有相应列中包含此字符串的连接分段才会显示在表

中。

筛选功能适用于以下各列：

• 连接名称

• 起点 / 起始用户

• 终点 / 终用户

在筛选单元格中选择“*”可移除筛选条件。将再次显示所有现有连接分段。

多个筛选条件

• 在一列中设置多个筛选条件

可以对一列应用多个筛选条件（例如，“15_”和“12_”）。然后，仅显示名称中包含字符串

“15_”和“12_”的连接分段。

在筛选单元格中输入分号可分隔多个筛选条件。输入示例： 12_;15_
• 在多个列中设置筛选条件

可以同时在多个列中设置筛选条件。

多个列中的筛选条件会叠加。
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示例

在连接表中，使用起点创建连接，其中包含字符串“12_...”、“PLC_...”和“15_...”。
在起点的筛选单元格中输入“15_”，相关信息请参见上图。

在表中，仅会显示其起点包含以下部分字符串的连接分段：“15_3...”、“15_4...”、“15_6”等。

连接表 - DNP3
在连接表中，组态各个连接分段的参数。

如果参数已被组态使用，则数值会传送到连接表的相应列。如果组态值之间存在差异，则连

接表的值具有优先级。

冗余连接路径的参数

如果组态了冗余连接路径，这些路径的组态方式与主路径相同。

冗余连接路径的参数通过以下后 加以区分：

• * （冗余）

示例：

• 起始接口（冗余）(Start interface (red.))
冗余连接使用的起点模块的接口。

冗余连接路由的参数功能与主路由的参数功能相同。以下描述中仅列出了主路由的参数。

灰显参数

由于以下原因之一，无法组态灰显参数：

• 预先分配的值普遍有效或在其它位置组态。

• 不允许使用替代值。

示例：连接的端点是主站。无法组态以下参数：

– 主动 (Unsolicited)
这是一个站参数。

– 终用户 (End subscriber)
站地址是从项目的模块组态中获取的。
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参数

• 名称 (Name)
可更改两个用户之间的连接分段的默认名称。

相关信息，请参见“创建遥控连接 (页 2240)”部分。

• 起点 (Starting point)
从下拉列表中选择所需的连接起点。

– 连接的起点为 CPU。
• 起始用户 (Start subscriber)

起点的站地址

• 起始接口 (Start interface)
连接使用的起点模块的接口。

• 终点 (Endpoint)
选择连接的终点。

连接的终点可以是：

– CPU
– 第三方设备

第三方设备的网络节点类型在连接的参数组中组态，参见“第三方设备参数 (页 2264)”
部分。

• 终用户 (End subscriber)
终点的站地址
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• 伙伴列表 (Partner list)
如果选择的连接伙伴（“终点”）位于 STEP 7 项目中，其站地址（“ 终用户”）会自

动输入到伙伴列表中。

说明

手动输入

以下情况下，必须手动输入站地址：

• 第三方设备
对于未在 STEP 7 中组态的第三方设备，必须手动输入站地址。

• 节点站
与其它站进行数据传输的连接分段的伙伴列表必须包含所有伙伴的站地址。用户为节点站
的连接分段就属于这种情况。必须在此手动输入其它伙伴的站地址。
输入站地址（“ 终用户”）时以逗号分隔。

有关节点站的示例，请参见“组态 DNP3/IEC 连接 (页 2250)”部分中的图。组态三个站：

– 主站

名称：“15_4”，站地址：“1”
– 节点站

名称：“15_3_node”，站地址：“2”
– 站

名称：“15_6”，站地址：“3”
说明：

– 连接分段“_5”
连接分段“_5”从主站连接到节点站。节点站的站地址“2”会自动输入到伙伴列表中。

由于从站“15_6”发出或发送到该站的数据也通过该连接分段传输（请参见连接“_6”），

因此必须手动输入站地址“3”。
– 连接分段“_6”

这一点同样适用于站与节点站之间的连接分段“_6”，数据也会通过该连接分段从主站

发出或发送到主站。

必须在此处输入以下站地址：

‑ “1”用于来自连接“_3”的 终用户

‑ “2”用于来自连接“_3”的 终用户

• 终接口/地址 (End interface/address)
端点的接口

对于未在 STEP 7 项目中组态的第三方设备，必须手动输入以下内容：

– 以太网连接：端点的 IP 地址

– 专用线路连接：终点的站地址

– 拨号网络：端点的电话号码
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• DNP3 等级 (DNP3 level)
指定伙伴支持的 DNP3 一致性等级 (DNP3 implementation level)： Level 1, 2, 3, 4 和 Level 
4+
被称为 Level 4+ 的一致性等级包含 Level 4 的功能范围，还支持其它数据类型/变型；另

请参见“数据点类型 (页 2285)”部分中的数据点类型。

• 结束端口 (End port)
伙伴监听端口的端口号

使用默认设置，为所有伙伴输入值 20000。该值可更改。需要输入第三方设备的端口号。

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 20000

• 伙伴监视时间 (Partner monitoring time)
如果站模块未在组态时间内接收到来自应用层上主站的设备状态信号，则会将该连接分

类为中断并中断该连接。

发送数据后，主模块预期在组态的时间内收到来自站的响应。

该值设置为 0（零）时，将禁用此功能。

请参见“传输设置 – DNP3 (页 2348)”部分的“伙伴监视时间”参数。

• 传输端口 (Transport prot)
与所有用户类型相关

选择传输协议：

– TCP
– UDP

• 主动 (Unsolicited)
事件的传输模式

– Yes
立即传输事件报文。

如果存在事件，站会单独建立一个主站连接。

如果在主站中禁用主动传输，主站会发送“DISABLE_UNSOLICITED”功能代码（主动报

文无法通过站发送）。在这种情况下，站会保存事件，而不会立即发送事件。

– No
仅当主站请求传输数据时，才会传输事件报文。

说明

专用线路设置

如果将串行接口连接到采用“半双工”设置的 DNP3 专用线路上，则必须将参数设为

“否”。

为避免冲突，还应该在连接到全双工多站专用线路时使用此设置。

定义各个通信模块的重复数和监视时间，请参见“DNP3 站设置 (页 2351)”部分。
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• 事件轮询 (Event polling)
与主站、第三方设备（主站）相关

“事件轮询间隔”(Event polling interval) 定义了由 DNP3 主站对站的事件进行轮询的周期。

间隔指定为主站的“基本轮询间隔”(Polling basic interval) 的倍数（单位为秒），请参见

“DNP3 主站功能设置 (页 2350)”。
此处组态的值是基本轮询间隔的系数。两个值的总和即为事件轮询间隔的时长（秒）。

取值范围： 0 ... 65535
针对站组态的值将被连接分段的参数所覆盖。

• 类别 0 轮询 (Class 0 polling)
与主站、第三方设备（主站）相关

类别 0 轮询间隔用于确定由 DNP3 主站对站的映像存储器中的类别 0 数据进行轮询的周期。

间隔指定为主站的“基本轮询间隔”(Polling basic interval) 参数的倍数（单位为秒），请

参见“DNP3 主站功能设置 (页 2350)”。
此处组态的值是基本轮询间隔的系数。两个值的总和即为类别 0 轮询间隔的时长（秒）。

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 1
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能；类别 0 数据并非周期性传输。

针对站组态的值将被连接分段的参数所覆盖。

• 大轮询持续时间 (Max. polling duration)
与主站、第三方设备（主站）相关

指定主站可持续轮询此站的 长时间。此时间过后，即使站中仍存在待传输数据，主站

调用也会被取消。这表示主站可再次对其他站进行轮询。

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 10
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能；即调用时间不受限制。

针对站组态的值将被连接分段的参数所覆盖。
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• 轮询模式 (Polling mode)
与主站、第三方设备（主站）相关

主站调用站的模式。

取值范围：

– 循环 (Cyclic)
循环调用此站。轮询周期的持续时间等于“类别 0 轮询间隔”(Class 0 polling interval) 
的值，相关信息请参见上文。

– 启动后 (After startup)
仅在初始启动和重新启动后调用此站。

如果没有为站启用主动传输，此选项启用时，操作期间不会传输数据。

针对站组态的值将被连接分段的参数所覆盖。

• 临时 (Temporary)
与使用临时连接的伙伴相关（例如 RTU）
如果伙伴支持可自行中断的临时连接，请选择此选项。随后，由伙伴中断连接不会被解

析为连接中断。

例如，伙伴可能是选择了“临时连接”(Temporary connection) 选项的 RTU3000C。

连接的“特性”(Properties) 选项卡

传输设置 DNP3
• 传输形式 (Form of transfer)

与站、第三方设备（站）相关

确定向 DNP3 主站发送事件的顺序。

– 按类型顺序 (Type-specific)
按照数据类型捆绑传输

– 按时间顺序 (Chronological)
按时间戳的顺序传输

连接表 - IEC
在连接表中，组态各个连接分段的参数。

如果参数已被组态使用，则数值会传送到连接表的相应列。如果组态值之间存在差异，则连

接表的值具有优先级。

冗余连接路径的参数

如果组态了冗余连接路径，这些路径的组态方式与主路径相同。
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冗余连接路径的参数通过以下后 加以区分：

• * （冗余）

示例：

• 起始接口（冗余）(Start interface (red.))
冗余连接使用的起点模块的接口。

冗余连接路由的参数功能与主路由的参数功能相同。以下描述中仅列出了主路由的参数。

灰显参数

由于以下原因之一，无法组态灰显参数：

• 预先分配的值普遍有效或在其它位置组态。

• 不允许使用替代值。

示例：连接的端点是主站。无法组态以下参数：

– 主动 (Unsolicited)
这是一个站参数。

– 终用户 (End subscriber)
站地址是从项目的模块组态中获取的。

参数

• 名称 (Name)
可更改两个用户之间的连接分段的默认名称。

相关信息，请参见“创建遥控连接 (页 2240)”部分。

• 起点 (Starting point)
从下拉列表中选择所需的连接起点。

– 连接的起点为 CPU。
• 起始用户 (Start subscriber)

起点的 ASDU 地址

• 结构化起始地址 (Struct. start address)
起点的结构化 ASDU 地址

有关组态的信息，请参见“用户编号 (页 2232)”。
• 起始接口 (Start interface)

连接使用的起点模块的接口。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2261



• 终点 (Endpoint)
选择连接的终点。

连接的终点可以是：

– CPU
– 第三方设备

第三方设备的网络节点类型在连接的参数组中组态，参见“第三方设备参数 (页 2264)”
部分。

• 终用户 (End subscriber)
终点的站地址

• 伙伴列表 (Partner list)
如果选择的连接伙伴（“终点”）位于 STEP 7 项目中，其站地址（“ 终用户”）会自

动输入到伙伴列表中。

说明

手动输入

以下情况下，必须手动输入站地址：

• 第三方设备
对于未在 STEP 7 中组态的第三方设备，必须手动输入站地址。

• 节点站
与其它站进行数据传输的连接分段的伙伴列表必须包含所有伙伴的站地址。用户为节点站
的连接分段就属于这种情况。必须在此手动输入其它伙伴的站地址。
输入站地址（“ 终用户”）时以逗号分隔。

有关节点站的示例，请参见“组态 DNP3/IEC 连接 (页 2250)”部分中的图。组态三个站：

– 主站

名称：“15_4”，站地址：“1”
– 节点站

名称：“15_3_node”，站地址：“2”
– 站

名称：“15_6”，站地址：“3”
说明：

– 连接分段“_5”
连接分段“_5”从主站连接到节点站。节点站的站地址“2”会自动输入到伙伴列表中。

由于从站“15_6”发出或发送到该站的数据也通过该连接分段传输（请参见连接“_6”），

因此必须手动输入站地址“3”。
– 连接分段“_6”

这一点同样适用于站与节点站之间的连接分段“_6”，数据也会通过该连接分段从主站

发出或发送到主站。

必须在此处输入以下站地址：

‑ “1”用于来自连接“_3”的 终用户

‑ “2”用于来自连接“_3”的 终用户
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• 终接口/地址 (End interface/address)
端点的接口

对于未在 STEP 7 项目中组态的第三方设备，必须手动输入以下内容：

– 以太网连接：端点的 IP 地址

– 专用线路连接：终点的站地址

– 拨号网络：端点的电话号码

• 结束端口 (End port)
伙伴监听端口的端口号

使用默认设置，为所有伙伴输入值 2404。该值可更改。需要输入第三方设备的端口号。

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 2404

• 伙伴监视时间 (Partner monitoring time)
如果站模块未在组态时间内接收到来自应用层上主站的生命迹象信号，则会将该连接归

类为错误连接。模块将中止连接并尝试重新建立该连接。

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 0
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能。

• 主动 (Unsolicited)
事件的传输模式

– 是 (Yes)：立即传输事件报文。

– 否 (No)：仅当主站请求传输数据时，才会传输事件报文。

有关参数的信息，请参见“特定于 IEC 的参数 (页 2362)”部分。
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• 轮询模式 (Polling mode)
与主站、第三方设备（主站）相关

在此定义主站调用站的模式。

为站组态的该值将传送至主站并存储在主站中。

取值范围：

– 循环 (Cyclic)
循环调用此站。轮询周期的持续时间等于“类别 0 轮询间隔”(Class 0 polling interval) 
的值，相关信息请参见上文。

– 启动后 (After startup)
仅在初始启动和重新启动后调用此站。

如果没有为站启用主动传输，此选项启用时，操作期间不会传输数据。

• 临时 (Temporary)
与使用临时连接的伙伴相关（例如 RTU）
如果伙伴支持可自行中断的临时连接，请选择此选项。随后，由伙伴中断连接不会被解

析为连接中断。

例如，伙伴可能是选择了“临时连接”(Temporary connection) 选项的 RTU3000C。

第三方设备参数

第三方设备参数 (Third-party device parameters)
仅对未在 STEP 7 项目中组态的伙伴有效。这些伙伴在连接表中作为“终点”(Endpoint) 参数的

“第三方设备”(Third-party device) 进行创建。

• “第三方设备网络节点类型”(Network node type third-party device)
可通过所选连接路径访问的第三方设备的网络节点类型：

– 主站

主站 (Master)
– 节点站

对于充当节点站的模块，以下内容适用：

主站方向的接口组态为“节点站”。

下级网络方向的接口组态为“主站”。

– 站

• “第三方设备网络节点类型（冗余）”(Network node type third-party device (red.))
可通过冗余连接路径访问的第三方设备的网络节点类型。当通过“起始用户”(Start 
subscriber) 的“起始接口”(Start interface) 连接“第三方设备”(third-party device) 时，该

选项可用。

有关三个选项的信息，请参见上文。
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选项 (IEC)
可在 IEC 连接的“第 1 路径选项”(Options 1st Path)/“第 2 路径选项”(Options 2nd Path) 参数

组中找到以下参数。

调用间隔

以下参数定义了主站对站的特殊调用间隔 (cause of transmission 20 - 41)。
所有参数都被组态为“基本轮询间隔”的倍数（请参见主站）。

• 一般请求间隔

定义应答主站的一般请求的时间间隔。

• 组请求间隔

定义应答相应的主站组请求的时间间隔。

• 计数器的一般请求间隔

定义应答主站计数器的一般请求的时间间隔。

• 计数器的组请求间隔

定义应答相应的主站计数器的组请求的时间间隔。

用户可以定义关于是否应答一般请求的设置，以及对数据点组态中每个单独数据点的组请求

分配。

带 3 个服务器的冗余 DNP3 主站组

与三个服务器的 DNP3 连接

通过连接到冗余控制中心，一个通信模块 多可以同时与主站建立 2 个连接。

在特定连接组态的情况下，如果冗余组的两个连接之一发生故障，则作为分站的模块可以与

第三个服务器建立连接。

要求

以下模块和固件版本支持此功能：

• TIM 1531 IRC ≥ V2.1
• CP 1542SP-1 IRC ≥ V2.1
• CP 1243-1 ≥ V3.2
• CP 1243-8 IRC ≥ V3.2
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组态

组态站模块

• 取消激活“IP 地址检查”(IP address check) 参数

– 对于站的通信模块，打开参数组“以太网接口 > 高级选项 > DNP3 站设置”(Ethernet 
interface > Advanced options > Settings DNP3 station)。

– 将“IP 地址检查”(IP address check) 选项设置为“不检查 IP 地址”(Do not check IP 
address)。

在此设置中，不会检查通信伙伴的 IP 地址。这可确保网络中任何使用主站的 DNP3 站地

址组态的站都可以连接到站模块，而无论其 IP 地址如何。

创建连接

1. 通过通信模块和网络创建站，连接各站并组态组件。
请勿为三个主站创建任何站。在 STEP 7 中，这些主站在遥控连接编辑器中组态为“第三方设
备”(Third-party device)。

2. 在“网络数据”(Network data) 任务卡中与 CP 创建两个 DNP3 连接。

3. 在“网络数据 > TeleControl > DNP3”(Network data > TeleControl > DNP3) 任务卡中与站模块
创建两个 DNP3 连接。
两个连接段几乎完全相同，但是“ 终接口（冗余）”(End interface (red.)) 参数的组态有所
不同：
两个连接段具有以下组态：

• Section_1
– 起点 (Starting point)：通信模块 (outstation)
– “起始接口”(Start interface)：模块的以太网接口

– “起始接口（冗余）”(Start interface (red.))：模块的以太网接口

– 端点 (End point)：第三方设备

– “ 终接口”(End interface)：主站 1 接口的 IP 地址

– “ 终接口（冗余）”(End interface (red.))：主站 2 接口的 IP 地址

• Section_2
– 起点 (Starting point)：通信模块 (outstation)
– “起始接口”(Start interface)：模块的以太网接口

– “起始接口（冗余）”(Start interface (red.))：模块的以太网接口

– 端点 (End point)：第三方设备

– “ 终接口”(End interface)：主站 1 接口的 IP 地址

– “ 终接口（冗余）”(End interface (red.))：主站 3 接口的 IP 地址

下图显示了三个冗余主站的连接表示例。
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图 1-116 与三个冗余主站的连接表

所有三个主站都指定了相同的 DNP3 站地址（“ 终用户”）；在该示例中，为“0”。
图中所示的 IP 地址分配给以下接口：

• 192.168.0.1
主站 1 的 IP 地址

• 192.168.0.2
主站 2 的 IP 地址

• 192.168.0.3
主站 3 的 IP 地址

编辑连接

1. 选择第一个连接的行。

2. 在连接的属性对话框中，选择“第三方设备参数”(Third-party device parameters) 选项卡。

3. 在该选项卡中，将两个路由的第三方设备的网络节点类型设置为“主站”(Master station)。
为第二个连接（第二行）选择相同的设置。

如其它部分所述，组态连接的其余连接参数。

安全统计选项 (IEC 60870-5-101/104)

安全统计数据 (IEC 60870-5-101/104)
下表包含符合 IEC/TS 60870-5-7 和 IEC/TS 62351-5 的安全统计选项，可针对不同遥控连接

分段进行组态。
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启用这些选项后，通信模块（站）将安全统计事件发送给主模块，以进行进一步评估。基于

这些事件的频率可得出关于系统可能存在漏洞或遭受攻击的结论。

安全统计选项

如果使用 Secure Authentication，则站会保留不同值的统计数据。

事件通过 ASDU 类型"Information 41" (integrated total for the statistic)传送。

下表列出了模块支持的符合 IEC/TS 62351-5 标准的统计参数。

• 阈值 (Threshold)
可以为每个统计值组态一个阈值。如果超出该阈值，则会触发向伙伴传送事件的行为。

值范围是 0...65535。
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能。如果该值有问题，则不会传送相应统计数据。

• IOA
需通过组态为统计数据中的每个值指定 IOA (IOA - Information object address)。
值范围是 0...16777215。

参数 默认值

意外消息阈值 3
意外消息 (IOA) 0
授权失败阈值 5
授权失败 (IOA) 0
授权失败 (IOA) 5
身份验证失败 (IOA) 0
响应超时阈值 3
响应超时 (IOA) 0
因身份验证失败导致密钥更改的次数阈值 3
因身份验证失败导致密钥更改的次数 (IOA) 0
已发送消息数阈值（总数） 100
已发送消息总数 (IOA) 0
已接收消息数阈值（总数） 100
已接收消息的总数 (IOA) 0
已发送关键消息数阈值 100
已发送关键消息数 (IOA) 0
已接收关键 Erhaltene 消息数阈值 100
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参数 默认值

已接收 Erhaltene 关键消息数 (IOA) 0
已丢弃消息数阈值 10
已丢弃消息数 (IOA) 0
已发送错误消息数阈值 10
已发送错误消息数 (IOA) 0
已接收错误消息数阈值 10
已接收错误消息数 (IOA) 0
成功身份验证次数的阈值 100
成功身份验证次数的阈值 0
会话密钥更改次数阈值 10
会话密钥更改次数 (IOA) 0
失败的会话密钥更改次数阈值 5
失败的会话密钥更改次数 (IOA) 0

安全性

遥控：处理 TLS 的证书

通过遥控模块进行安全通信

以下模块支持下述通过 TLS 进行的通信：

• TIM 1531 IRC V2.3 V2.3 及以上固件版本

• CPU 1500 V2.9 及以上固件版本

• CP 1542SP-1 IRC V2.2 及以上固件版本

• CPU 1500 SP V2.9 及以上固件版本

通信模块使用 TLS 1.2；通信符合 IEC/TS 62351-3。

CPU 与遥控模块之间的通信

CP：通过背板总线进行通信

如果 CPU 和遥控 CP 位于同一机架中，则它们之间的通信通过背板总线进行。CPU 会自动分

配给遥控 CP。
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TIM 1531 IRC：通过以太网与 CPU 进行 TLS 通信

TIM 1531 IRC 未插入 CPU 的机架中，而是插入单独的机架中。与 CPU 的连接通过以太网进行，

并通过 TLS 针对所有可用的遥控协议使用安全通信。

对于通过 TLS 进行的通信，需要使用新创建的 CPU 证书并将其指定给“用户数”(Subscriber 
numbers) 参数组中的 TIM。为 CPU 创建证书并将 TIM 分配给 CPU 时，会自动输入证书。

创建 CPU 证书并指定 CPU
要求

要创建和分配证书，必须满足以下要求：

• 作为 STEP 7 项目用户，至少拥有“NET Administrator”角色的权限。

更多相关信息，请参见“安全设置 > 用户和角色 > 已分配角色”(Security settings > Users 
and roles > Assigned roles)。

• 设备具有所需的 低固件版本，请参见上文。

• CPU 的组态数据受到保护。

更多相关信息，请参见“保护与安全 > 机密 PLC 组态数据保护”(Protection & Security > 
Protection of confidential PLC configuration data)

要将本地 CPU 指定给 TIM 1531 IRC，必须满足以下要求：

• CPU 与 TIM 1531 IRC 已连接网络。

• 在“通信类型”(Communication types) 下为 TIM 启用了所需的遥控协议。

SIMATIC NET 设备的证书

SIMATIC NET 通信模块通常使用全局证书管理器。相关信息，请参见项目导航中“安全设置 > 
安全功能”(Security settings > Security features)。

创建 CPU 证书

首先，需要为 CPU 创建一个由系统生成的证书（STEP 7 项目的全局证书管理器）。CPU 本
地创建的证书不能用于通信。

将 CPU 分配给 TIM（见下文）后，新创建 CPU 证书的 ID 会自动输入到以下位置：

• TIM 的“用户编号”(Subscriber numbers) 对话框中

• 在 TIM 的证书管理器中作为合作伙伴证书
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请按以下步骤创建 CPU 证书：

1. 为 CPU 选择参数组“保护与安全 > 证书管理器 > 全局安全设置”(Protection & Security > 
Certificate manager > Global security settings)。

2. 启用“使用证书管理器的全局安全设置”(Use global security settings for the certificate 
manager) 选项。
注意：
启用该选项后，将删除现有证书。

3. 转至“保护与安全 > 连接机制 > 与 TIA Portal 和 HMI 通信”(Protection & Security > Connection 
mechanisms > Communication to TIA Portal and HMI)

4. 在“PLC 通信证书”(PLC communication certificate) 行中，右键单击相应图标以打开下拉列表。

5. 在打开的下拉列表中单击“添加”(Add)。
将打开包含以下选项的“创建证书”(Create certificate) 对话框，其中包括：

– 用途 (Usage)：TLS Client / Server
– 认证机构 (CA) (Certificate authority (CA))由认证机构签发 (Signed by certification 

authority)
– 主题的公用名 (Common name of subject)：所选 CPU 的名称

– 加密方法 (Encryption method)： EC
– 散列算法 (Hash algorithm)： sha256
必要时，可以在“主题备用名称 (SAN)”(Subject Alternative Name (SAN)) 下为 CPU 添加其它
地址类型。

6. 保留设置并单击“确定”(OK)。
新创建的 TLS 证书与 CPU 的“TlsServer”服务一起显示在设备证书表中。

7. 在项目导航中打开全局证书管理器：
“安全设置 > 安全功能 > 证书管理器 > 设备证书”(Security settings > Security features > 
Certificate manager > Device certificates)

8. 选择新创建的 CPU 证书（ID 见上文），然后打开“分配”(Assign) 快捷菜单。

9. 在列表中，选择应分配 CPU 的 TIM。

10.在（“未分配”(Not assigned)）单元格的“使用方式”(Used as) 行中，选择“受信任的证
书”(Trusted certificate) 选项并单击绿色复选标记。

11.单击“确定”(OK) 关闭对话框。

将 CPU 分配给 TIM 1531 IRC
1. 对于要与 CPU 通信的 TIM，打开“用户数”(Subscriber numbers) 参数组。

2. 在“已分配的 CPU”(Assigned CPU) 行中，右键单击相应图标以打开下拉列表。
将打开已连接网络的 CPU 的列表。

3. 选择要分配给 TIM 的 CPU，然后单击其下方的绿色复选标记。
CPU 的名称即显示在“已分配 CPU”(Assigned CPU) 行中。
同时，之前为 CPU 创建的证书 ID 会自动显示在“通信证书”(Communication certificate) 行中。

更多组态

然后将其它站组态为通信伙伴和相应的遥控连接。
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TLS 用于遥控连接

TLS 用于项目内部遥控连接

可通过 TLS 为使用以下协议之一的通信模块的遥控连接组态安全通信：

• IEC 60870-5
• DNP3
为遥控连接（“TeleControl”任务卡）组态安全通信。

1. 首先创建遥控连接。

2. 在其中选择主连接和“安全通信 (TLS)”(Secure Communication (TLS)) 参数组。

3. 激活“启用安全通信”(Enable secure communication) 选项。

当所有连接伙伴证书均显示出来后，“自有证书 ID”和“伙伴证书 ID”会自动应用到西门子设

备的整个连接，包括子连接。

TLS 用于第三方设备的遥控连接

如果想要为第三方设备的遥控连接使用通过 TLS 的安全通信，需额外执行一些步骤。

需要为第三方设备创建一个证书、将 ID 应用于连接参数、导出证书和关联的 CA 证书，然

后将其导入第三方设备。

先按上文所述创建连接，然后激活“启用安全通信”(Enable secure communication) 选项。

请按以下步骤操作。

导入第三方证书或创建和分配此证书

此外，还可以将第三方证书提供给 STEP 7 项目：

• 导入

必要时，可以在工程师站的文件系统中保存并导入第三方设备的证书。

要导入，请在全局证书管理器中打开“受信任的证书和根证书颁发机构”(Trusted 
certificates and root certification authorities) 选项卡，单击空白行并打开“导入”(Import) 
快捷菜单。

然后，需要将导入的证书分配给 TIM（见下文）。

• 创建

或者，可以在 STEP 7 中为第三方设备创建证书并将其导入第三方设备。

请按下列步骤操作：

1. 在项目导航中打开全局证书管理器：
“安全设置 > 安全功能 > 证书管理器 > 设备证书”(Security settings > Security features > 
Certificate manager > Device certificates)

2. 在空白行中单击“创建”(Create) 快捷菜单。
将打开“创建证书”(Create certificate) 对话框。
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3. 为第三方设备的证书选择以下选项：

– 用途 (Usage)：TLS Client / Server
– 认证机构 (CA) (Certificate authority (CA))自签名 (Self signed)
– 主题的公用名 (Common name of subject)：输入第三方设备的名称。

使其它参数适应第三方设备的功能。
例如，可能的方式包括：

– 加密方法 (Encryption method)： RSA
– 密钥长度 (Key length)： 2048
– 散列算法 (Hash algorithm)： sha256

4. 单击“确定”(OK) 关闭对话框。
证书即显示在表中。
之后需要提供证书 ID 才能实现分配和遥控连接。

5. 选择新创建的证书，然后打开“分配”(Assign) 快捷菜单。

6. 在列表中，选择第三方设备应通过遥控连接与之通信的 TIM。

7. 在（“未分配”(Not assigned)）单元格的“使用方式”(Used as) 行中，选择“受信任的证
书”(Trusted certificate) 选项并单击绿色复选标记。

8. 单击“确定”(OK) 关闭对话框。
之后需要提供证书 ID 才能实现遥控连接。

导出第三方设备的证书并将其导入

导入第三方设备的设备证书后，只需导出 TIM 的设备证书和关联的 CA 证书即可。

如果在 STEP 7 中创建了第三方设备的设备证书，则还必须将其导出。

请按下列步骤操作：

1. 在 STEP 7 中创建的第三方设备的设备证书

– 在全局证书管理器中，打开“受信任的证书和根证书颁发机构”(Trusted certificates and 
root certificate authorities) 选项卡。

– 选择第三方设备的设备证书，然后单击“导出证书”(Export certificate) 快捷菜单。

– 将证书保存到工程师站的文件系统中。

可以更改默认文件格式“*.der”。
可以在帮助系统的“导出证书”部分找到证书文件格式的功能说明。

2. TIM 的设备证书

– 在全局证书管理器中，切换到“设备证书”(Device certificates) 选项卡。

– 选择 TIM 的设备证书作为第三方设备的伙伴证书。

– 使“签发者”(Issuer) 列完全可见。

需要签发者的名称来导出颁发的 CA 证书。

– 通过“导出证书”(Export certificate) 快捷菜单导出选择的 TIM 设备证书。
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3. 颁发 CA 证书

– 切换到“认证机构 (CA)”(Certificate authority (CA)) 选项卡。

– 选择作为 TIM 设备证书签发者的 CA 证书。

展开 CA 证书时，所有派生的设备证书都会显示在其下方，其中包括 TIM 的证书。

– 通过“导出证书”(Export certificate) 快捷菜单导出选择的 CA 证书。

4. 对于运行时的通信，将所有已保存的证书导出到第三方设备或其组态工具中。

在遥控连接中输入证书 ID
1. 切换回创建的遥控连接，参数组“安全通信 (TLS)”(Secure Communication (TLS))。
2. 手动输入以下值以连接第三方设备：

– 伙伴证书 ID (Partner certificate ID)：为第三方设备导入或手动创建的证书的 ID
– 自有证书 ID (Own certificate ID)：TIM 证书的 ID

继续组态其它参数。

数据点编辑器

组态数据点和消息

初步概述：带有 SINAUT ST7 的 TIM 模块

使用 SINAUT ST7 遥控协议的 TIM 模块可以使用“Telecontrol ST7”(TD7onCPU) 块库作为 
(TD7onTIM) 数据点的替代。

本部分适用于“TD7onTIM”。

与 CPU 进行数据点相关通信

对于带数据点组态的遥控模块，要在站和通信伙伴之间传送用户数据，无需编程任何程序块。

CPU 存储器中用于与通信伙伴进行通信的数据区域在模块上组态为数据点相关。每个数据点

都链接到一个 PLC 变量或数据块变量。

要求：已创建 PLC 变量和/或数据块 (DB)
必须先在 CPU 上创建 PLC 变量或 DB，才允许组态数据点。
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可以在数据块、标准变量表或在自定义变量表中创建数据点组态的变量。

警告

将值写入到输出中

• PLC 变量
请注意，引用 PLC 变量时，值会立即被写入 CPU 的输出中，而不会先被具有写访问权限的
用户程序进行处理。
写入值会直接影响相应过程。

• DB 变量
引用 DB 变量时，只有在用户程序进行处理时才使用写入的值。

所有要用于数据点组态的变量均必须具有属性“可通过 HMI/OPC UA/Web API 访
问”(Reachable from HMI/OPC UA/Web API)。
对于可写入变量，还需要启用“可从 HMI/OPC UA/Web API 写入”(Writable from HMI/OPC 
UA/Web API) 属性。

PLC 变量的地址区是 CPU 上的输入、输出或位存储器区。

有关与 CP 的协议特定数据点类型兼容的变量格式和 S7 数据类型，请参见“数据点类型 
(页 2285)”部分。

访问 CPU 的存储区

数据点引用的 PLC 变量或 DB 的值由 CP 读取并传送到通信伙伴。

从通信伙伴接收到的数据由 CP 通过 PLC 变量或 DB 写入 CPU。
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在 STEP 7 中组态数据点和消息

在 STEP 7 中的数据点和消息编辑器中组态数据点。可按如下所述交替打开两个编辑器：

• 在网络视图或设备视图中选择通信模块

快捷菜单“打开数据点和消息编辑器”(Open the data point and messages editor)
• 通过项目导航：

项目 > 站的目录 > 本地模块 > 所需通信模块 (Project > Directory of the station > Local 
modules > desired communication module)

图 1-117 打开数据点和消息编辑器

通过双击条目、数据点或消息编辑器打开。

打开编辑器窗口之后，使用表格右上方的两个条目在数据点和消息编辑器之间进行切换。

图 1-118 在两个编辑器之间切换

创建对象

在数据点或消息编辑器打开的状态下，通过双击带灰显条目的第一个表格行中的“<添加对象

>”(<Add object>) 创建一个新对象。

单元中会写入预设名称。可根据需要更改该名称，但该名称在模块中必须唯一。
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图 1-119 数据点表格

通过使用其它表格列的下拉列表和屏幕底部显示的参数框组态每个对象的其余属性。

将数据点分配给其数据源

创建完成后，将新的数据点分配给其数据源。根据数据点的数据类型，PLC 变量可以作为数

据源。

分配时，提供以下选项：

• 单击“PLC 变量”(PLC tag) 列单元中的表格符号 。

随即显示所有已组态的 PLC 变量和已创建数据块的变量。通过鼠标或键盘选择所需数据源。

• 单击符号 。

随即显示已组态的 PLC 变量和块的选择列表。从相关列表中选择所需数据源。

• 在 PLC 变量的名称框中，输入所需数据源名称的一部分。

随即显示名称中包含所输入字母的所有已组态 PLC 变量和数据块的变量。

选择所需数据源。

创建特定数据点的替代方法

1. 在表中的第一个空行中单击（多次）（添加变量）。

2. 使用键盘输入部分变量名。
将显示所有包含输入的字符串的变量。

3. 单击鼠标选择所需变量。
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轻松创建多个数据点

可按以下方式一步创建多个数据点：

1. 打开数据点表。

2. 在项目导航中展开站，然后选择下列文件夹之一：

– “程序块”(Program blocks) 文件夹（用于分配 DB 变量）

或者

– “PLC tags”(PLC 变量) 文件夹（用于分配 PLC 变量）

3. 选择相关 DB 或所需的变量表。
内容将显示在项目导航下面的“详细视图”(Detail view) 窗口中。

4. 在详细视图中，选择要用于分配给数据点的所有变量。
（按住 <Shift> 或 <Ctrl> 执行多选操作）

5. 将所选变量拖放到数据点表中。

说明

为 PLC 变量分配参数值

此处所述的机制在需要将参数值分配给 PLC 变量时同样适用。PLC 变量的输入框（例如，伙

伴状态的 PLC 变量支持此处所述用于选择 PLC 变量的功能。
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排列列和行，显示/隐藏列

与许多其它程序一样，您还可以根据需要在数据点或消息编辑器中排列列、对表格排序：

• 排列列

如果用鼠标左键单击列标题，则可以移动该列。

• 排序对象

如果用鼠标左键短暂单击列标题，则可以根据该列中的条目对表格中的对象进行升序或

降序排列。排序顺序由列标题中的箭头指示。

对列降序排列后，可以通过再次单击列标题对列进行反向排序。

• 调整列宽

可使用以下操作实现此功能：

– 使用通过鼠标右键单击列标题时打开的快捷菜单。

“优化宽度”(Optimize width)，“优化所有列宽”(Optimize width of all columns)
– 如果将光标移动至列标题的边缘，将出现以下符号：

如果出现该符号，请立即双击列标题。列宽将根据本列中 宽的条目自行调整。

• 显示/隐藏列

用鼠标右键单击列标题，使用打开的快捷菜单调用该功能。可做以下选择：

– 显示/隐藏

如果选择此选项，会打开一个表，其中标记了所显示的列（参数）。可以选择其它列，

也可以取消选择某列。

如果单击表末尾的“更多”(More)，会打开一个窗口，其中列出了所有可供选择的列。

– 显示所有列

如果选择此选项，会显示所有列。

复制数据点和消息

与许多其它程序一样，可以在数据点或消息编辑器中复制和粘贴对象。

如果右键单击表格中某个对象的行，则可从快捷菜单访问此功能：

• 剪切

• 复制

• 粘贴

可在表格中或表格下方第一个空行对对象进行粘贴、剪切或复制操作。

对于同一类型的具有相同遥控协议的其他通信模块，也可以将剪切或复制的对象粘贴到

表格中。

• 删除
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按住 <Ctrl> 键，可选择多个不连续的行。

按住 <Shift> 键，可选择连续区域的起点和终点。

自动单元格填充（仅限 ST7 数据点）

在以下功能版本中，ST7 数据点可以使用自动单元格填充：

• 覆盖

• 粘贴

自动填充对于以下应用十分实用：

• 已复制 ST7 数据点。

想要使用相同值或以升序和降序填充一列中的单元格。

• 已创建 ST7 数据点。

想要添加更多相同类型的数据点。

请按下述操作自动填充：

1. 为该功能选择一列中的一个或多个单元格（起始单元格）。

2. 将光标移动到选区的右下角，并将光标向下拖动到目标单元格。

将打开一个对话框，您可在其中选择所需的功能版本。

3. 选择所需的“覆盖”(Overwrite) 或“粘贴”(Paste) 选项，单击“确定”(OK)。
覆盖
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根据目标单元格中的所需内容，执行以下操作：

• 如果想要用起始单元格中的值覆盖目标单元格，则选择单个起始单元格。

• 如果想要以升序数值覆盖目标单元格，则选择至少两个具有升序数值的起始单元格。此

版本显示在上述步骤 2 中。

如果选择的两个单元格中的文本内容不同（例如 Bool[1] 和 DWord[1] PLC 变量），则仅

以第一个值覆盖目标单元格。

可以根据需要复制多个单元格：

– <Ctrl> 键：选择多个单元格。单元格必须连续。

– <Shift> 键：选择一个连续的区域

• 如果想要用值块覆盖多个目标单元格，则选择具有任意值块的多个起始单元格。

示例：选择值为 4、12 和 7 的三个单元格。目标单元格会连续覆盖为 4、12 和 7。
例外情况：特殊规则适用于数据点名称，见下文。

如果按上图选择起始单元格，则拖动光标后，目标单元格由以下值覆盖。

如果两个起始单元格包含降序值，或者选择数字 大的两个单元格并向上拖动光标，则可以

降序数值覆盖目标单元格。如果以降序覆盖，则 低值为 1，因为 0 是无效值。

覆盖可以用于以下列：

• 名称

覆盖数据点的名称时不会分配连续的名称。但是会为每个数据点分配唯一的名称。

• PLC 变量

要求：为目标单元格分配的数据点类型与起始单元格兼容。

• 数据点类型

要求：目标单元格的数据点使用相同的 PLC 变量。

• 传输类型

要求：目标单元格的数据点使用相同的 PLC 变量并有相同的传输方向（输入或输出）。
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• 对象通道

分配通道编号适用的规则，请参见 ST7 数据点 (页 2298)部分。

• 对象编号

分配对象编号适用的规则。

粘贴

此选项用于在表格结尾插入新行。

• 选择一个或多个单元格，然后将光标拖到其他单元格。

插入拖动光标后选择的单元格总数。

以下列中支持此功能：

• 名称

• PLC 变量

• 数据点类型

• 传输类型

• 对象通道

• 对象编号

导出和导入数据点

要简化较大型工厂的工程，可以将已组态模块的数据点导出，然后将其导入项目中其它模块

中。这点对于具备众多相同或相似站或模块的项目来说特别有利。

还可访问导出/导入功能：

• 使用数据点列表上方的两个符号 
• 在网络或设备视图中，请使用模块的快捷菜单进行选择。

图 1-120 遥控模块快捷菜单的一部分

在导出期间，模块的数据点信息仅保存在一个 CSV 文件中。

不能将旧项目的数据点导入到在 STEP 7 V15.1 中创建的项目，因为某些数据点类型的参数

范围有所不同。不过，如果在 CSV 文件中添加了缺少的参数，则导入将有效（请参见下文）。
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导出

当调用导出功能时，导出对话框打开。在其中选择需要导出数据点信息的项目的 CP 或模块。

如有必要，可以一次性导出项目中所有模块的数据点。

在导出对话框中，可以在文件目录中选择存储位置。当导出模块数据时，还可以更改预设的

文件名。

从多个模块导出时，文件由预设名称构成，预设名称由站名称和模块名称组成。

除了数据点信息之外，文件本身还包含有以下信息：

• 模块名称

• 模块类型

• CPU 名称

• CPU 类型

编辑导出文件

可以在导出的 CSV 文件中编辑数据点信息。这样您便可将该文件用作许多其它站的组态模板。

如果项目中存在许多类型相同的站，可以为其它尚未组态的站点复制包含已完全组态模块的

数据点的 CSV 文件，然后修改特定站点的各个参数。这样便不必在 STEP 7 中为每个模块组

态数据点。只需将复制和修改的 CSV 文件导入其它相同类型的模块中。将该文件导入另一

个模块时，CSV 文件的已修改参数值将被应用到该模块的数据点组态中。

CSV 文件的行包含以下内容：

• 行 1： ,Name,Type,
不能修改此行。

• 行 2： PLC,<CPU 名称>、<CPU 类型>
含义：PLC（站类别名称）、CPU 名称、CPU 类型

只能修改 <CPU 名称> 和 <CPU 类型> 元素。

CPU 类型必须完全对应于目录中 CPU 的名称。

• 行 3： Module,<模块名称>、<模块类型>
含义：Module（模块类别名称）、模块类型、模块名称

只能修改 <模块名称> 和 <模块类型> 元素。

如果要将数据点导入多个模块，则修改模块名称时需要注意（见下文）。

模块类型必须完全对应于目录中模块的名称。
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• 行 4：数据点的参数名称（英语）

不能修改此行。

• 行 5..n：对应于行 4 中各个数据点的参数值

您可以为特定站更改这些参数值。

导入模块中

导入数据点前，请确保已创建数据点所需的 PLC 变量。

注意，当导入 CSV 文件时，模块上存在的所有数据点将被删除并由导入的数据点替换。

选择一个 CP，然后从该模块的快捷菜单中选择导入功能。导入对话框随即打开，可在其中

选择文件目录下的所需 CSV 文件。

如果各个数据点到相应 PLC 变量的分配信息与原始模块中的分配相匹配，则会将数据点分配

给相应的 PLC 变量。

当您想要向 CP 中导入数据点，但某些必需的 PLC 变量尚未在 CPU 中创建时，将无法分配相

应的数据点信息。在这种情况下，您可以稍后创建缺失的 PLC 变量并为其分配导入的数据点

信息。为此，可以使用“分配修复”功能（见下文）。

如果导入的模块中和所导出模块中的 PLC 变量名称不同，则无法将相应的数据点分配给您的 
PLC 变量。

导入到多个模块

您可以将多个模块中的数据点导入到不同项目的模块中。为此，在导入对话框中选择所有带

控制密钥的所需 CSV 文件。

导入数据点前，请确保已相应创建带有同名 CPU、同名模块和同名 PLC 变量的站。

导入项目的相应站时，将基于 CSV 文件中的模块名称进行搜索。如果项目中不存在目标站

或模块的名称不同，将忽略特定 CSV 文件的导入。

数据点导入的限制

在以下情况下将中止导入数据点：

• 待导入的 CSV 文件中模块所需的属性缺失。

示例：如果待导入的数据点使用时间触发，则在没有为模块组态时钟同步时将中止导入。

• 模块使用的遥控协议和初始模块使用的协议不同。

使用相同遥控协议的模块彼此兼容：

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2284 编程和操作手册, 11/2022



仅在导入到多个模块时：

• 当模块或 CPU 的名称与 CSV 文件中的数据不同时，将中止导入操作。

分配修复

如果您期望在不同于导出 CSV 文件的某个站中进行导入操作，并且已对该站中的 PLC 进行

命名，则导入过程中数据点和 PLC 变量之间的分配将丢失。

此时，可以选择适当地为现有 PLC 变量进行重命名，或者也可以选择添加缺失的 PLC 变量。

之后，可以修复未分配的数据点和 PLC 变量之间的分配。该功能既可以通过 CP 的快捷菜单

（见上文）调用，也可以通过数据点编辑器左上角的如下图标调用： 。

如果通过修复功能找到了名称与数据点匹配的 PLC 变量，则分配将恢复。但不会检查变量的

数据类型。

对分配进行修复后，务必检查新分配的 PLC 变量是否正确。

数据点类型

组态由通信模块传送的用户数据期间，每个数据点创建为一个协议特定的数据点类型。

随后协议特定的数据点类型连同兼容的 S7 数据类型将一起列出。

“方向”(Direction) 列显示传输方向：

• “in”：监视方向

• “out”：控制方向

说明

修复数据点的数组后的影响

如果之后修改数组，必须重新创建数据点。

“TeleControl Basic”协议的数据点类型

表格 1-140 支持的数据点类型和兼容的 S7 数据类型

格式（存储要求） 数据点类型 方向 S7 数据类型 操作数区域

位 数字量输入 in Bool I, Q, M, DB
数字量输出 in Bool Q, M, DB
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格式（存储要求） 数据点类型 方向 S7 数据类型 操作数区域

字节 数字量输入 in Byte, Char, USInt I, Q, M, DB
数字量输出 out Byte, Char, USInt Q, M, DB

有符号整数（16 位） 模拟量输入 in Int I, Q, M, DB
模拟量输出 out Int Q, M, DB

计数器（16 位） 计数器输入 1) in Word, UInt I, Q, M, DB
有符号整数（32 位） 模拟量输入 in DInt Q, M, DB

模拟量输出 out DInt Q, M, DB
计数器（32 位） 计数器输入 1) in UDInt, DWord I, Q, M, DB
有符号浮点数（32 位） 模拟量输入 in Real Q, M, DB

模拟量输出 out Real Q, M, DB
有符号浮点数（64 位） 模拟量输入 out LReal Q, M, DB

模拟量输出 out LReal Q, M, DB
数据块（1 .. 64 字节） 数据 in / out ARRAY 2) DB

数据 in / out ARRAY 2) DB
1) 注意下文中的“计数器输入”部分。

2) 有关可能的格式，请参见下文中的“ARRAY”部分。

计数器输入

数据点类型“计数器输入”的 S7 数据类型支持增值（递增计数）和减值计数器（递减计数）。

但遥控服务器 (TCSB) 的计数器输入只能增值计数。如果 TCSB 中的计数器输入附带减值计数

器，TCSB 会为此变量分配 OPC 质量代码“UNCERTAIN”。
ARRAY
使用 ARRAY 数据类型， 多可以传送 64 字节的连续存储区。ARRAY 兼容以下 S7 数据类型：

• Byte, USInt （每个数据块 多共 64 字节）

• Char （每个数据块 多共 64 字节）

CP-1200（自固件版本 V2.1.77 起）

• Int, UInt, Word （每个数据块 多共 32 字节）

• DInt, UDInt, DWord （每个数据块 多共 16 字节）

• Real （每个数据块 多共 16 字节） *
• LReal （每个数据块 多共 8 个） *
* CP-1200（自 V3.2 起），CP 1542SP‑1 IRC（自 V2.1 起）
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如果之后修改数组，必须重新创建数据点。

UTC 格式的时间戳

时间戳由 OPC 服务器应用程序以 UTC 格式（48 位）输出，其中包含毫秒数。

“ST7”协议的数据点类型

可通过“对象”(Object) 列判断数据传输方向：

• 发送到 WAN（到伙伴）的对象的后 为“_S”。
• 从 WAN（从伙伴）接收的对象的后 为“_R”。

表格 1-141 支持的数据点类型和兼容的 S7 数据类型

格式（存储要

求）

数据点类型 S7 数据类型 操作数区域 每个对象的数

据点（通道）

对象

位 数字量输入 Bool I, Q, M, DB 1 .. 8 Bin08X_S
数字量输出 Bool Q, M, DB 1 .. 8 Bin08X_R

字节 数字量输入 Byte, USInt 3) I, Q, M, DB 4 Bin04B_S
数字量输出 Byte, USInt 3) Q, M, DB 4 Bin04B_R
命令输出 Byte, USInt 3) Q, M, DB 1 Cmd01B_R
命令输入 Byte, USInt 3) Q, M, DB 1 Cmd01B_S

有符号整数

（16 位）

模拟量输入 Int I, Q, M, DB 4 Ana04W_S
平均值输入 Int I, Q, M, DB 4 Mean04W_S
模拟量输出 Int Q, M, DB 4 Ana04W_R
平均值输出 Int Q, M, DB 4 Mean04W_R
设定值输出 1) Int, UInt, Word Q, M, DB 1 Set01W_R
设定值输入 1) Int, UInt, Word Q, M, DB 1 Set01W_S

计数器（16 
位）

计数器输入 UInt, Word 3) I, Q, M, DB 1 Cnt01D_S
计数器输入 UInt, Word 3) I, Q, M, DB 4 Cnt04D_S
计数器输出 UDInt, DWord 3) I, Q, M, DB 1 Cnt01D_R
计数器输出 UDInt, DWord 3) I, Q, M, DB 4 Cnt04D_R

浮点数（32 
位）

模拟量输入 Real 3) M, DB 4 Ana04R_S
模拟量输出 Real 3) M, DB 4 Ana04R_R
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格式（存储要

求）

数据点类型 S7 数据类型 操作数区域 每个对象的数

据点（通道）

对象

数据块

（4 .. 48 字节）

数据输入 ARRAY [0...11] 
of DInt / UDInt / 
DWord / Real 2) 3)

DB 12 Dat12D_S
数据输出 DB 12 Dat12D_R
参数输出 1) DB 12 Par12D_R
参数输入 1) DB 12 Par12D_S

数据块

（1 .. 12 字节）

数据输入 Byte, USInt, 
Word; Int, UInt; 
DWord, DInt; 
UDInt; DWord 3)

I, Q, M, DB 1 .. 12 Dat12X1_S
数据输出 I, Q, M, DB 1 .. 12 Dat12X1_R
参数输入 I, Q, M, DB 1 .. 12 Par12X1_S
参数输出 I, Q, M, DB 1 .. 12 Par12X1_R

1) 请参见下文“1：反向镜像”

2) 请参见下文“2：通过数组传输数据块”

3) S7‑300/400 不支持 USInt、UInt、Real 和 UDInt。

1：镜像 (TIM 3V‑IE / TIM 4R‑IE)
可为下列数据点类型组态当前本地数据与伙伴的镜像：

• 设定值输入/输出 (Set01W_R / Set01W_S)
• 参数输入/输出 (Par12D_R / Par12D_S)
如果启用“伙伴的设定值输入模式”(Setpoint input mode of the partner) 选项，则会在数值

变化时镜像更改的本地值，并会将其传输到伙伴。

通过“本地设定值输入”(Local setpoint input) 选项卡的参数组态功能；参见““本地设定值

输入”选项卡 (页 2305)”部分。

2：通过数组传输数据块

使用 ARRAY 数据类型， 多可以传送 4 .. 48  字节连续存储区的数据块。

ARRAY 兼容的元素为 DInt、UDint、DWord 或 Real。一个数组中的元素必须是同一种类型。

时间戳的格式

有关时间标记格式的信息，请参见模块手册。
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“DNP3”协议的数据点类型

表格 1-142 支持的数据点类型、DNP3 对象组、变型和兼容的 S7 数据类型

格式（存储要求） 数据点类型 DNP3 数据组

[variations]
方向 S7 数据类型 操作数区域

CP TIM
位 Binary Input 1  [1, 2] in Bool Bool I, Q, M, DB

Binary Input Event 2  [1, 2] in Bool Bool I, Q, M, DB
Double-bit Binary 
Input

3  [1] in Bool Bool I, Q, M, DB

Double-bit Binary 
Input Event

4  [1] in Bool Bool I, Q, M, DB

Binary Output  1) 10  [2] out Bool Bool Q, M, DB
Binary Output 
Event  1)

11  [1, 2] out Bool Bool Q, M, DB

Binary Command 12  [1] out Bool Byte Q, M, DB
16 位整型 Counter 20  [2] in UInt, 

Word
Word I, Q, M, DB

Frozen Counter  2) 21  [2, 6] in UInt, 
Word

Word I, Q, M, DB

Counter Event 22  [2, 6] in UInt, 
Word

Word I, Q, M, DB

Frozen Counter 
Event  3)

23  [2, 6] in UInt, 
Word

Word I, Q, M, DB

Analog Input 30  [2] in Int Int I, Q, M, DB
Analog Input Event 32  [2] in Int Int I, Q, M, DB
Analog Output 
Status  4)

40  [2] out Int Int Q, M, DB

Analog Output 41  [2] out Int Int Q, M, DB
Analog Output 
Event  4)

42 [2, 4] out Int Int Q, M, DB
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格式（存储要求） 数据点类型 DNP3 数据组

[variations]
方向 S7 数据类型 操作数区域

CP TIM
32 位整型 Counter 20  [1] in DWord DWord I, Q, M, DB

Frozen Counter  2) 21  [1, 5] in DWord DWord I, Q, M, DB
Counter Event 22  [1, 5] in DWord DWord I, Q, M, DB
Frozen Counter 
Event  3)

23  [1, 5] in DWord DWord I, Q, M, DB

Analog Input 30  [1] in DInt ‑ Q, M, DB
Analog Input Event 32  [1] in DInt ‑ Q, M, DB
Analog Output 
Status  4)

40  [1, 3] out DInt DWord Q, M, DB

Analog Output 41  [1] out DInt DWord Q, M, DB
Analog Output 
Event  4)

42  [1] out DInt DWord Q, M, DB

浮点数（32 位） Analog Input 30  [5] in Real ‑ Q, M, DB
Analog Input Event 32  [5, 7] in Real ‑ Q, M, DB
Analog Output 
Status  4)

40  [3] out Real ‑ Q, M, DB

Analog Output 41  [3] out Real ‑ Q, M, DB
Analog Output 
Event  4)

42  [5, 7] out Real ‑ Q, M, DB

浮点数（64 位） Analog Input 30  [6] in LReal ‑ Q, M, DB
Analog Input Event 32  [6, 8] in LReal ‑ Q, M, DB
Analog Output 41  [4] out LReal ‑ Q, M, DB
Analog Output 
Event  4)

42  [6, 8] out LReal ‑ Q, M, DB

数据块（1...64 字
节）  5)

Octet String 110  [ ‑ ] in, out 5) 5) DB
Octet String Event  5) 111  [ ‑ ] in, out 5) 5) DB

1) 此对象组可以使用替换对象组 12 在 STEP 7 的数据点编辑器中组态。

2) 此对象组可以使用替换对象组 20 在 STEP 7 的数据点编辑器中组态。

3) 此对象组可以使用替换对象组 22 在 STEP 7 的数据点编辑器中组态。

4) 此对象组可以使用替换对象组 41 在 STEP 7 的数据点编辑器中组态。

5) 使用这些数据点类型， 多可以传送 64 字节的连续存储区。所有大小在 1 到 64 字节的 S7 数据类型都可兼容。
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表格脚注说明 1），2），3），4）：使用替换对象组组态数据点

可使用上述替换对象组来组态以下对象组的初始数据点类型：

• 10 [2]
• 11 [1, 2]
• 21 [1, 2, 5, 6]
• 23 [1, 2, 5, 6]
• 40 [1, 2, 3]
• 42 [1, 2, 4, 5, 6, 7, 8]
若要组态 DNP3 CP，应使用指定的替换对象组。

在 STEP 7 中可使用可组态的数据点索引分配主站上的各个数据点。DNP3 CP 的数据点随即

会分配给主站上的相应数据点。

组态数据点 Binary Output (10  [2]) 的示例

数据点将进行以下组态：

在 DNP3 CP 上组态为 Binary Command (12  [1])
在主站上组态为 Binary Output (10  [2])
对于数据点类型二进制输出事件 (11) 和模拟量输出事件 (42)，还需要启用镜像。

输出事件（对象组 11 和 42）的镜像组态

首先，按上文所述创建类型为二进制输出事件（对象组 11）和模拟量输出事件（对象组 42）
的数据点作为对象组 12 或 41 的数据点。

可监视这两个对象组的本地值的变化情况，并将变化情况传送至主站。本地值改变的可能原

因如操作员现场手动输入。

为使来源于本地事件或干预的值传送至主站，需要为相关数据点提供进行反向镜像的通道。在

“常规”(General) 选项卡中，使用数据点组态中的“值监视”(Value monitoring) 选项组态该

反向镜像功能。

请记住，在使用反向镜像功能时，需要将控制器中的本地值和数据点的相关 PLC 变量互连。

以 UTC 格式使用 DNP3 协议的数据时间戳

时间戳以 UTC 格式（48 位）传送，其中包含毫秒数。
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“IEC 60870‑5”协议的数据点类型

表格 1-143 支持的数据点类型、IEC 类型和兼容的 S7 数据类型

格式（存储要求）数据点类型 IEC 类型 方向 S7 数据类型 操作数区域

位 Single-point information <1> in Bool I, Q, M, DB
Single-point information with 
time tag CP56Time2a  1)

<30> in Bool I, Q, M, DB

Single command  4) <45> out Bool Q, M, DB
Single command with time tag 
CP56Time2a  1)

<58> out Bool Q, M, DB

Double command with time tag 
CP56Time2a  1)

<59> out Bool DB 2)

字节 Step position information <5> in Byte, USInt I, Q, M, DB
Step position information with 
time tag CP56Time2a  1)

<32> in Byte, USInt I, Q, M, DB

Regulating step command with 
time tag CP56Time2a  1)

<60> out Byte, USInt DB 2)

16 位整型 Measured value, normalized 
value

<9> in Int I, Q, M, DB

Measured value, normalized 
value with time tag 
CP56Time2a  1)

<34> in Int I, Q, M, DB

Measured value, scaled value <11> in Int I, Q, M, DB
Measured value, scaled value 
with time tag CP56Time2a  1)

<35> in Int I, Q, M, DB

Set point command, normalized 
value

<48> out Int Q, M, DB

Set point command, scaled value <49> out Int Q, M, DB
Set point command, normalized 
value with time tag 
CP56Time2a  1)

<61> out Int Q, M, DB

Set point command, scaled 
value with time tag 
CP56Time2a  1)

<62> out Int Q, M, DB
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格式（存储要求）数据点类型 IEC 类型 方向 S7 数据类型 操作数区域

32 位整型 Bitstring of 32 bits <7> in UDInt, DWord I, Q, M, DB
Bitstring of 32 bits with time tag 
CP56Time2a  1)

<33> in UDInt, DWord I, Q, M, DB

Integrated totals <15> in UDInt, DWord I, Q, M, DB
Integrated totals with time tag 
CP56Time2a  1)

<37> in UDInt, DWord I, Q, M, DB

Bitstring of 32 bits <51> out UDInt, DWord Q, M, DB
Bitstring of 32 bits with time tag 
CP56Time2a ‑ control direction  1)

<64> out UDInt, DWord Q, M, DB

浮点数（32 位） Measured value, short floating 
point number

<13> in Real Q, M, DB

Measured value, short floating 
point number with time tag 
CP56Time2a  1)

<36> in Real Q, M, DB

Set point command, short 
floating point number

<50> out Real Q, M, DB

Set point command, short 
floating point with time tag 
CP56Time2a  1)

<63> out Real Q, M, DB

数据块 
(1...2 Bit)  2)

Double-point information <3> in 2) DB
Double-point information with 
time tag CP56Time2a  1)

<31> in 2) DB

Double command <46> out 2) DB
Regulating step command <47> out 2) DB
Double command with time tag 
CP56Time2a  1)

<59> out 2) DB

Regulating step command with 
time tag CP56Time2a  1)

<60> out 2) DB
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格式（存储要求）数据点类型 IEC 类型 方向 S7 数据类型 操作数区域

数据块 
(1...32 Bit)  3)

Bitstring of 32 bits  3) <7> in 3) DB
Bitstring of 32 bits with time tag 
CP56Time2a  1)  3)

<33> in 3) DB

Bitstring of 32 bits  3) <51> out 3) DB
Bitstring of 32 bits with time tag 
CP56Time2a ‑ control 
direction  1)  3)

<64> out 3) DB

1) 有关时间戳格式的信息，请参见以下部分。

2) 对于这些数据点类型，在数据块中创建一个具有 2 个布尔型值的数组。

3) 使用这些数据点类型，可以传送 32 位的连续存储区。在数据块中创建一个 Array[0..31] of Bool。
4) 支持镜像，参见下文。

使用 IEC 协议的数据时间戳

时间戳会根据 IEC 规范以“CP56Time2a”格式进行传送。请注意，只会传送表示毫秒和分钟的

前 3 个字节。

使用 Single Command 镜像

对于以下命令，可以激活站中当前值到主站的镜像：

• Single Command <45>
可监视此数据点的本地值的变化情况，并在发生变化时将变化情况传送至主站。本地值改变

的可能原因如操作员现场手动输入。

为使来源于本地事件或干预的值传送至主站，需要为相关数据点提供进行反向镜像的通道。

为此，需要其它数据点“Single-point information <1>”。按照以下步骤组态镜像功能。

创建数据点：

• 在主站模块中

– Single Command <45>
– Single-point information <1>
在主站中，需要将镜像值写入变量。因此，将两个数据点分配给主模块中的不同变量。

为两个数据点分配相同的索引。

• 在站模块中

– Single Command <45>
– Single-point information <1>
在站模块中，将两个数据点分配给同一变量。

为两个数据点分配相同的索引。
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由站镜像的值写入到主站上的“Single-point information <1>”数据点类型。

使用 IEC 协议的数据时间戳

时间戳会根据 IEC 规范以“CP56Time2a”格式进行传送。请注意，只会传送表示毫秒和分钟的

前 3 个字节。

过程映像、传输类型、事件类别

简介

下面所述的部分功能会因使用的通信模块或协议不同而有所不同。

值的存储

一般来说，所有数据点的值存储在模块的映像存储器中。仅在主站或 DNP3/IEC 主站调用映

像存储器中的值后才进行值的传输。

事件还存储在发送缓冲区中并可以主动传送。

映像存储器，模块的过程映像

映像存储器是通信模块的过程映像。所有组态数据点的 新值存储在映像存储器中。数据点

的新值会覆盖映像存储器中上一次存储的值。

这些值仅在以下情况下可以传送。

• 在查询通信伙伴后，请参见“传输类型”部分的“调用后传输”。

• 随发送缓冲区中需要立即传送的数据帧一起发送。

发送缓冲区

通信模块的发送缓冲区用作组态为事件的各数据点值的存储器（帧存储器）。有关发送缓冲

区大小的信息，请参见相关模块手册。

发送缓冲区的容量均分给所有启用的伙伴。

如果与通信伙伴的连接中断，事件的各个值将保留在缓冲区中。在连接恢复时会发送缓冲的

值。帧存储器按时间顺序运行；换言之，首先发送 早的数据（FIFO 原则）。

数据帧传送给通信伙伴后，已传送的数据将从发送缓冲区中删除。
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如果在较长时间内无法传送数据，且发送缓冲区将要溢出，则与协议相关的响应如下：

• Telecontrol Basic, ST7
强制映像模式

如果发送缓冲区填充量达到某个特定值，则模块将切换为强制映像模式。可切换到强制

映像模式的填充量包括：

– Telecontrol Basic：占发送缓冲区的 80%
– ST7：占发送缓冲区的 90%
已组态为事件的数据点的新值不再以强制映像模式添加到发送缓冲区，而是覆盖映像存

储区中现有的旧值。

恢复与通信伙伴的连接后，一旦发送缓冲区的填充比例降至 50% 以下，模块就会切换回

发送缓冲区模式。

• DNP3 / IEC
如果发送缓存区的填充量达到 100%，则在填充量再次降至 100% 以下之前，不会保存更

多的值。

保存数据点值

一般来说，数据点的值存储在模块的映像存储器中，仅在通信伙伴查询时才传送。

事件还存储在发送缓冲区中并可以主动传送。

使用“传输类型”参数将数据点组态为静态值或事件（参见下文）：

• 静态值（非事件）

静态值输入到映像存储器中（CP 的过程映像）。

静态值对应于以下类别：

– DNP3： Class 0
– IEC：类别 2

• 事件

组态为事件的数据点的值还输入到通信模块的映像存储区中。如果主站启用了主动发送

功能，则事件的值将主动发送给通信伙伴。

事件的值也输入到通信模块的发送缓冲区中。

事件对应于以下类别：

– DNP3： Class 1 / 2 / 3
– IEC：类别 1
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传输类型

可以使用下列传输类型：

• 调用后传送 (class 0)
数据点的当前值输入到 CP 的映像存储区中。数据点的新值会覆盖映像存储器中上一次存

储的值。

通信伙伴进行调用后，将传输当前值。

• 触发（事件）

组态为事件的数据点的值输入到 CP 的映像存储器和发送缓冲区中。

在下列情况下，将保存事件的值：

– 当满足组态的触发条件时（数据点组态 >“触发器”(Trigger) 选项卡，参见下文）

– 数据点状态标识符的状态位的值发生变化时；请参见数据点的状态 ID (页 2301)部分。

例如：

当组态为事件的数据点的值在启动站的过程中通过首次读取 CPU 数据进行更新时，此

数据点的状态“RESTART”将发生变化（位状态从 1 变为 0）。这将导致事件的生成。

以下部分介绍各种协议的可组态事件类别。
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“触发”传输类型的事件类别

根据所使用的协议，可选用下列事件类别：

• TeleControl Basic / ST7
– 触发每个值

按时间顺序将各值变化输入到发送缓冲区中。

– 触发当前值

只有 新的当前值输入到发送缓冲区。该值会覆盖此处以前保存的值。

• DNP3
下述分类的评估必须由主站处理。

– 事件类别 1
符合 DNP3 协议的类别： Class 1
按时间顺序将各值变化输入到发送缓冲区中。

– 事件类别 2
符合 DNP3 协议的类别： Class 2
按时间顺序将各值变化输入到发送缓冲区中。

– 事件类别 3
符合 DNP3 协议的类别： Class 3
只有满足触发条件时的当前值会输入到发送缓冲区并覆盖其中存储的上一值。

• IEC
以下两个事件类别与 IEC 协议的用户数据类别 1 相对应

– 触发每个值

按时间顺序将各值变化输入到发送缓冲区中。

– 触发当前值

只有满足触发条件时的当前值会输入到发送缓冲区并覆盖其中存储的上一值。

针对启动事件驱动的传送，存在多种触发类型，请参见“触发”(Trigger) 选项卡 (页 2308)部
分。

ST7 数据点

TD7 软件的对象

使用 SINAUT ST7 遥控协议进行的模块遥控通信由 TD7 软件处理。

也可对要从 SINAUT 对象传送的数据进行组态或参数化：

• 通过数据点 (TD7onTIM)
• 通过“Telecontrol ST7”库 (TD7onCPU) 的程序块

有关两种 TD7 软件版本的信息，请参见 TD7 软件 (页 2337)部分。
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数据对象

借助标准化数据对象组态过程数据的发送和接收。根据两个传输方向分为：

• 发送对象 (.._S)
用于采集和发送数据的数据对象

其名称以“_S”(send) 结尾。

• 接收对象 (.._R)
用于接收和输出数据的数据对象

其名称以“_R”(receive) 结尾。

在 TD7onTIM 和 TD7onCPU 中，数据对象的名称相同。功能上彼此兼容。

对象编号

每个数据对象都具有一个对象编号。当创建新的数据点时，会默认按升序分配编号。可以更

改这些编号。

规则：

• 模块的对象编号必须是唯一的。

• 对象编号从 1 开始。

对象通道

每个数据对象都有一个或多个对象通道，请参见数据点类型 (页 2285)部分。

数据对象的发送和接收通道负责处理单个过程值，例如处理和发送模拟值或接收和输出命令

字节。

每个数据对象都包含一个或多个发送或接收通道。每个数据对象的发送和接收通道的数量和

类型不能修改。例如，数据对象“Ana04W_S”有 4 个发送模拟值类型的发送通道。

如果对象具有多个相同类型的通道，如果没有要求，无需激活所有通道。

规则：

• 对象的所有通道必须具有相同的数据点类型。

• 对象的通道编号必须从 1 开始连续无间隔分配。

• 对象的所有通道必须具有相同的伙伴。
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DNP3 和 IEC 数据点

常规

还需要在数据点表格中数据点编辑器的第一个选项卡中更改 重要的参数。

• 数据源

– 名称：数据点的唯一名称

– 有关 PLC 选项卡的分配，请参见组态数据点和消息 (页 2274)部分。

– 有关数据点类型，请参见“数据点类型 (页 2285)”部分。

– 有关数据点索引，请参见“数据点索引 (页 2302)”部分。

• 主站功能

– 选项启用时：作为主站发送数据点值：

‑ 接收输入数据点。

‑ 发送输出数据点。

– 选项禁用时：数据点可用于站间“直接通信”：

‑ 可接收和发送输入数据点。

‑ 可发送和接收输出数据点。

• 值监视

仅适用于 DNP3 命令和输出

激活此选项后，数据点的当前值（可由主站设定）将从站镜像返回至主站。此外，可以

启用数据点的触发选项以组态传输的触发。

• 传输类型

有关传输类型，请参见“过程映像、传输类型、事件类别 (页 2295)”部分。

• 读取周期

仅适用于输入

有关读取周期，请参见读取周期 (页 2304)。
• 响应一般性请求

启用数据点以响应一般性请求。如果禁用该功能，则在发出一般性请求后不会将数据点

的值发送到通信伙伴。

• 分配到组请求

仅 IEC 数据点

将数据点分配到组请求。

如果主站对相应组进行组查询，则数据点的值将被发送到主站。
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数据点的状态 ID

状态标识符

下表中列出的数据点的状态标识符将随各数据帧中的值一同传送到通信伙伴。通信伙伴可对

它们进行评估。

CP 1243-8 IRC 不提供任何状态标识符。

状态标识符依所用协议而异。

“意义”表格行中的条目与“位状态”表格行中的条目相对应。

TeleControl Basic
根据其状态，状态位（见下表）由 TCSB 转换为 OPC 质量代码。

• Quality = BAD
位 2 或 7 = 1

• Quality = UNCERTAIN
位 1、3 或 5 = 1

• Quality = GOOD
位 1、2、3、5 和 6 = 0

表格 1-144 状态字节 0 的位分配

位 7 6 5 4 3 2 1 0
标记名称 ‑ NON_

EXISTENT
Substitute
d

LOCAL_
FORCED

CARRY OVER_
RANGE

RESTART ONLINE

含义 ‑ 数据点不

存在或 S7 
地址不可

访问

替换值 本地操作

员控制

在读取值

之前计数

值上溢

模拟预处

理过冲/下
冲的限值

启动后尚

未更新值

值有效

位状态 （始终

为 0）
1 1 1 1 1 1 1

DNP3
状态 ID 对应于以下规范中的以下元素：
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OBJECT FLAGS ‑ DNP3 Specification, Volume 6, Data Object Library - Part 1

表格 1-145 状态字节的位分配

位 7 6 5 4 3 2 1 0
标记名称 ‑ ‑ ‑ LOCAL_

FORCED
DISCONTI
NUITY

OVER_
RANGE

RESTART ONLINE

含义 ‑ ‑ ‑ 本地操作员

控制

在读取值之

前计数值上

溢

模拟预处理

过冲/下冲的

限值

启动后尚未

更新值

值有效

位状态 （始终

为 0）
（始终

为 0）
（始终

为 0）
1 1 1 1 1

IEC 60870-5
状态 ID 对应于以下规范中的以下元素：

Quality descriptor ‑ IEC 60870 Part 5-101

表格 1-146 状态字节的位分配

位 7 6 5 4 3 2 1 0
标记名称 ‑ ‑ SB

substituted
‑ CY

carry
OV
overflow

NT
not topical

IV
invalid

含义 ‑ ‑ 替换值 ‑ 在读取值之

前计数值上

溢

超出值范

围，模拟值

值未更新 值有效

位状态 （始终

为 0）
（始终

为 0）
1 （始终

为 0）
1 1 1 0

数据点索引

组态数据点索引

以下所述为数据点索引的协议相关组态规则。需要使用数据点索引来寻址数据点。

未针对 ST7 协议组态数据点索引。

在程序端，当创建数据点时，会默认按升序显示索引。可以根据要求和以下协议特定的规则

组态索引。
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TeleControl Basic
在 CP 中，数据点类别的索引必须符合以下规则：

• 输入

所有数据点类型（例如，所有数字量输入或所有模拟量输入等）中类型输入的数据点索

引必须唯一。

• 输出

– 类型输出的数据点可以与类型输入的数据点具有相同索引。

– 类型输出的多个数据点可以具有相同的索引。

说明

用于与其它 S7 站中的 CP 进行站间通信的数据点

请注意，对于站间通信，发送和接收 CP 的两个相应数据点（数据点对）的索引必须相同。

DNP3
• 在一个模块中，数据点索引在以下每一个对象组中都必须唯一：

– Binary Input / Binary Input Event
– Binary Output / Binary Command
– Counter / Counter Event
– Analog Input / Analog Input Event
– Analog Output
– Octet String / Octet String Event

• 不同对象组中的两个数据点的索引可以相同。

• 如果为不同的伙伴组态两个数据点，则这两个数据点的索引可以相同。

• 发送端和接收端的相应伙伴索引必须相同。

IEC 60870-5
数据点的索引为信息对象地址。

规则

• 在一个模块中，每个通信伙伴的索引必须唯一。

如果数据点索引分配两次，则在一致性检查中会指示错误并会阻止编译项目。

• 如果为不同的伙伴组态两个数据点，则这两个数据点的索引可以相同。

• 发送端和接收端的相应伙伴索引必须相同。
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结构化寻址

可以在两个采用不同格式的输入字段中组态索引：

• 数据点索引

索引在此处以非结构化形式组态为整数。

取值范围： 1..16777215
• 结构化索引

可以在此处根据 IEC 60870‑5‑3 以结构化方式组态索引。基于设备的数据点结构化通过结

构化寻址实现。

可组态三个地址级别（八位字节）。

取值范围： 0.0.1..255.255.255
两个字段的组态值是关联的。在其它输入字段中转换和显示组态值。

用于转换的值名称如下：

• 数据点索引

整数值名称： X
• 结构化索引

第 3 个八位字节的值的名称： A.B.C
根据以下公式，组态值适用于其它字段：

X = A * 256 * 256 + B * 256 + C

编号和“依次传送”

有效性：

• 模块： TIM 1531 IRC
• 用于遥控通信的接口的网络节点类型：站或节点站

• 参数组：接口 > 高级选项 > IEC 站设置 > 事件设置 > 传送行为

对于没有时间戳的数据点可组态为各事件帧在一个序列中依次传送。

必须满足以下要求：

• 数据点的类型相同。

• 数据点采用连续编号。

读取周期

可以在“常规 > 读取周期”(General > Read cycle) 选项卡中，通过数据点组态将输入数据点

分配给 CPU 的读取周期。
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CPU 扫描周期的结构

传输模块 (TIM) 扫描 CPU 内存区域的周期由以下阶段组成：

• 高优先级读取作业

（快速周期）

对于分配为“快速周期”(Fast cycle) 的所有数据点，在每个扫描周期均会读取 PLC 变量。

通常，只需将快速获取以进行 n 取 1 检查的数据（例如，报警、触点切换消息和命令、设

定值、参数对象）分配为快速周期即可。

有关 n 取 1 检查的信息，请参见词汇表。

• 写入作业

每个周期都会将一定数量的主动写入作业的值写入到 CPU 中。

传输模块每个周期写入的变量的数目通过“与 CPU 通信”(Communication with the CPU) 
参数组中的“写入作业 大数量”(Max. number of write jobs) 参数来指定。数量超出此

值的变量将在下一周期或后续某一周期中写入。

• 低优先级读取作业 - 比例

（正常周期）

对于分配为“正常周期”(Normal cycle) 的数据点，在每个扫描周期只读取 PLC 变量的部

分值。

传输模块每个周期读取的变量的数目通过“与 CPU 通信”(Communication with the CPU) 
参数组中的“读取作业 大数量”(Max. number of read jobs) 参数来指定。超过该值而无

法在一个周期中读取的变量将在下一周期或以下周期之一中读取。

• 周期空闲时间

两个扫描周期之间的等待时间用于为访问 CPU 的其它过程预留充足时间。

“本地设定值输入”选项卡

设定值及其镜像

可使用下述选项从设定值输出中获取本地指定的值，并在更改时将当前值镜像返回至伙伴。

本地值改变的可能原因如操作员现场手动输入。

上述功能可用于以下模块：

• TIM 3V‑IE / TIM 3V‑IE Advanced
• TIM 4R‑IE
可针对以下数据点类型组态上述功能：

• 设定值输入 (Set01W_S)
• 设定值输出 (Set01W_R)
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• 参数输入 (Par12D_S)
• 参数输出 (Par12D_R)
针对这些功能，必须为两个通信伙伴均创建相应的输入和输出数据点。针对镜像功能，将控

制器中的本地值移动至数据点的相关 PLC 变量。

本地设定值输入模式和镜像的参数是可选的。如果不需要此参数，则保留其禁用状态。

参数

该列表显示了数据点类型的功能以及在其中组态这些功能的选项卡和参数组。

• 设定值/参数输入

“常规”>“数据源”(General > Data source) 选项卡：

– 将设定值发送至伙伴

设定值存储在 PLC 变量中。

“本地设定值输入”>“接收”(Local setpoint input > Receive) 选项卡：

– 接收由伙伴对象发送的“本地输入”(Local input) 设定值输入模式

输入模式传送至 PLC 变量“设定值输入模式”(Setpoint input mode) (Bool)。
– 接收伙伴的返回值

伙伴镜像的值传送至 PLC 变量“镜像值”(Mirrored value)。
• 设定值/参数输出

“常规”>“数据源”(General > Data source) 选项卡：

– 从伙伴接收的设定值

设定值传送到 PLC 变量中。

“本地设定值输入”>“发送”(Local setpoint input > Send) 选项卡：

– 将“本地输入”(Local input) 本地设定值输入模式发送到伙伴对象

关于本地分配的设定值或从伙伴接收的设定值是否有效的信息，可从 PLC 变量“设定

值输入模式”(Setpoint input mode) 中读取。

‑ 0：收到的设定值有效。

‑ 1：本地输入的设定值有效。

– 将本地输入的设定值发送到伙伴

设定值从 PLC 变量“本地设定值”(Local setpoint) 中读取。

本地设定值输入 ‑ 接收

参数组处于激活状态以发送数据类型 (*_S)。
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以下参数可用于伙伴的本地设定值：

• 设定值输入模式

通过该参数，从伙伴数据点接收关于其设定值输入模式的反馈。

该信息存储在 PLC 变量中 (Bool)。
– 0 = 在“设定值接收”(Setpoint receipt) 模式下的伙伴数据点。

– 1 = 在“本地”(local) 设定值输入模式下的伙伴数据点。

该参数仅用于消息。该参数以及伙伴数据点的相应参数不会导致伙伴与本地设定值规范

互锁。必须通过用户程序实施互锁。

在启动 CPU 或伙伴 CPU 之后，或在连接返回后，一般请求可确保在该参数显示伙伴的当

前有效状态。

• 返回值 (Return value)
如果远程启用了参数“设定值状态”(Setpoint status)，则接收设定值的伙伴数据点会返回

当前有效的设定值。该反向镜像设定值将在本地显示。

如果伙伴对象设置为“本地”(local) 且若进行新的远程输入，并且为伙伴对象启用了本地

设定值(Local setpoint) 参数，则将在本地显示远程更改后的设定值。

在启动 CPU 或伙伴 CPU 之后，或在连接返回后，一般请求可确保在该参数显示伙伴的当

前有效设定值。

本地设定值输入 ‑ 发送

启用参数组以接收数据类型 (*_R)。
以下参数可用于自有站的本地设定值：

• 设定值输入模式

此输入可用于指示本地指定的设定值或伙伴发送的设定值是否有效。

该信息存储在 PLC 变量中 (Bool)。
– 0 = 伙伴的设定值有效。

– 1 = 本地输入的设定值有效。

如果已设置该参数 (True)，则对象也可以接受伙伴（如主站）发送的设定值。

该参数仅用于消息。必须在用户程序中实现远程设定值分配的互锁。

• 本地设定值 (Local setpoint)
如果该参数已启用，本地输入的设定值可从 PLC 变量中读取，并镜像返回到伙伴的发送

数据点。
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“触发”(Trigger) 选项卡

触发

使用“传输类型”(Type of transmission) 参数将数据点组态为静态值或事件。

通过各种触发类型触发在发送缓冲区（报文存储器）中存储事件值：

• 阈值触发

在数据点的值达到某一阈值时保存数据点的值。通过比较当前值与上一次存储的值之差

来计算阈值，请参见阈值触发 (页 2310)部分。

• 时间触发

按组态的时间间隔或指定的时间保存数据点的值。

• 事件触发（触发变量）

在可组态的触发信号激活时保存数据点的值。触发变量的沿变化 (0 → 1) 通过用户程序

置位，将作为触发信号进行评估。必要时，可以为每个数据点组态一个触发变量。

存储器位区域/DB 中触发变量的复位：

如果触发变量的存储区在位存储器或数据块中，则触发变量将在传送值时复位为零。这

一过程 多需要 500 毫秒的时间。

说明

触发的快速设置

不得将触发设置为快于 500 毫秒的 小间隔。这同样适用于硬件触发器（输入区域）。

说明

硬件触发器

需要通过用户程序重置硬件触发器

事件归档

仅可针对以下对象组态： TIM 1531 IRC
使用 TIM 1531 IRC，可以将触发数据点的值保存在 CPU 的 SD 卡上。

• 启用归档

在发生连接故障时，在 SD 卡上启用事件（发送缓冲区）值的保持性存储。

启用该功能的要求：

– 启用参数“启用保持性保存”(Enable retentive saving)（“基本设置”(Basic settings) 参
数组）

– 禁用“主站功能”(Master function) 参数（数据点编辑器 >“常规”(General) 选项卡）

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2308 编程和操作手册, 11/2022



可对以下类型的数据点进行归档：

• ST7
– Bin04B_S / Bin08X_S
– Ana04W_S / Ana04R_S
– Mean04W_S
– Cnt01D_S / Cnt04D_S
– Dat12D_S / Dat12x1D_S
– Cmd01B_S / Cmd08X_S
– Set01W_S
– Par12D_S / Par12x1D_S

• DNP3
– Binary Input Event (2)
– Counter Input Event (22)
– Analog Input Event (32)
– Octet String Event (111)

• IEC 60870‑5
– Information objects <1/5/30/32>
– Measured value <9/11/13/34/35/36>
– Integrated totals <15/37>
– Bitstring <7/33>

站状态事件

仅可针对以下对象组态： TIM 1531 IRC
• 站状态事件类型

选择站将帧发送至已定义伙伴的触发事件。帧会连同对象编号一起发送。

– 无站状态事件

– 本地 CPU 状态已更改

– 与本地 CPU 的连接状态已更改

– 与子站的连接状态已更改

– SD 卡错误

• 子站地址

选中“与本地 CPU 的连接状态已更改”选项时：

输入帧传送到的子站的站地址。
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传输时间

事件值是在触发后立即传送到通信伙伴还是在延迟后传送到通信伙伴取决于使用的协议和设

置：

• DNP3 / IEC
能否采用这些协议实现自发传送取决于网络中是否支持自发发送或非对称通信。

对于 DNP3 模块，这可以通过接口的“DNP3 站设置”(Settings DNP3 station) 参数组中的

“主动报告”(Unsolicited reporting) 参数或通过连接编辑器中的“经请求”(Solicited) 参数

进行设置。

• TeleControl Basic / ST7
可在此通过数据点的“传输模式”(Transmission mode) 参数设置传输时间。

传输模式

ST7 报文的传输模式可在数据点的“触发”(Trigger) 变量中进行设置。可以通过该选项指定

是立即发送事件数据报文还是延迟发送事件数据报文：

• 主动（直接传输）

立即传送值。

• 有条件自发（缓冲传输）

只有满足以下任一条件时才传送值：

– 通信伙伴查询站。

– 传送传输模式为“主动”(Unsolicited) 的另一个事件的值。

– 发送缓冲区的填充量已达到其 大容量的 80%。

阈值触发

说明

阈值触发：仅在“模拟值预处理”之后进行计算

注意，在检查和计算已组态的阈值之前执行模拟值预处理。计算时要考虑滤波系数和任何已

组态的积分区间。

这会影响为阈值触发组态的值。

说明

组态了生成平均值功能的阈值触发

如果启用生成平均值，则对具有阈值触发的模拟值，将使用绝对方法计算阈值偏差。

关于模拟值预处理的时间顺序，请参见模拟值预处理 (页 2312)部分。
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阈值触发

功能

如果过程值与阈值偏离，则保存该过程值。

可使用以下两种方法计算阈值偏差：

• 绝对方法

对于已组态生成平均值的二进制和计数器值以及模拟值，可使用绝对方法计算阈值偏差。

• 集成方法

对于未组态生成平均值的模拟值，可使用集成方法计算阈值偏差。

在进行积分阈值计算时，不是计算当前过程值与上次存储值的绝对偏差，而是计算积分

偏差。

绝对方法

对于各个二进制值，需进行检查以确定当前（可能已经过滤波）值是否超出阈值范围。当前

阈值范围由 后一次保存的值和所组态的阈值数量确定：

• 阈值范围上限： 后一次保存的值 + 阈值

• 阈值范围下限： 后一次保存的值 - 阈值

过程值达到阈值范围的上限或下限后，将立即保存该值。新保存的值将作为计算新阈值范围

的基础。

集成方法

集成阈值计算通过周期性比较集成的当前值与上次存储的值来实现。对两个值进行比较的计

算周期为 500 毫秒。

（注意：不可将计算周期与 CPU 存储区的扫描周期相混淆）。

在每个计算周期中求取当前过程值的偏差总和。仅当合计的值达到组态的阀值触发值时，才

进行触发并在发送缓冲区中输入新过程值。

我们以下面的示例来说明该方法，其中组态的阈值为 2.0。

表格 1-147 组态为 2.0 的阈值的集成计算示例

时间 [s]
（计算周期）

存储在发送缓

冲区中的过程

值

当前过程值 与存储值的绝对

偏差

集成偏差

0 20.0 20.0 0 0
0.5   20.3 +0.3 0.3
1.0   19.8 -0.2 0.1
1.5   20.2 +0.2 0.3
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时间 [s]
（计算周期）

存储在发送缓

冲区中的过程

值

当前过程值 与存储值的绝对

偏差

集成偏差

2.0   20.5 +0.5 0.8
2.5   20.3 +0.3 1.1
3.0   20.4 +0.4 1.5
3.5 20.5 20.5 +0.5 2.0
4.0   20.4 -0.1 -0.1
4.5   20.1 -0.4 -0.5
5.0   19.9 -0.6 -1.1
5.5   20.1 -0.4 -1.5
6.0 19.9 19.9 -0.6 -2.1

按示例所示的过程值变化，组态为 2.0 的阈值触发激活两次：

• 在 3.5 s 时刻：集成偏差值为 2.0。存储在发送缓冲区的新过程值为 20.5。
• 在 6.0 s 时刻：集成偏差值为 2.1。存储在发送缓冲区的新过程值为 19.9。
本例中，如果约为 0.5 的过程值偏差应激活触发，则根据此处所示的过程值特性，需要组态

一个约为 1.5 ...2.5 的阈值。

模拟值预处理

带数据点组态的模块支持模拟值预处理。对于模拟值数据点，可以组态下面介绍的部分或全

部功能。

要求和限制

有关组态预处理选项的要求和相关限制，请参见与特定功能相关的部分。

说明

因组态触发器引起的限制

如果未为相关数据点组态阈值触发，将不能执行模拟值预处理选项“故障抑制时间”(Fault 
suppression time)、“限值计算”(Limit value calculation) 和“滤波”(smoothing)。在这种情

况下，读取的数据点的过程值将在阈值计算的预处理周期 (500 ms) 结束前输入到 CP 的映像

存储区中。
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模拟值预处理选项的顺序

组态为事件的模拟量输入的值在 CPU 上按以下流程处理：

图 1-121 模拟值预处理的顺序
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500 毫秒的周期由集成阈值计算启动。在此周期中，即使启用以下预处理选项时，也会保存

这些值：

• 单极性传送

• 故障抑制时间

• 限值计算

• 滤波

生成平均值

说明

组态了生成平均值功能时的预处理选项限制

如果为模拟值事件组态了生成平均值功能，则会有以下预处理选项不可用：

• 单极性传送

• 故障抑制时间

• 滤波

• 阈值计算仅采用绝对方法

功能

通过该参数，将采集到的模拟值作为平均值进行传送。

对于以下协议，仅支持对“Int”类型的整数求平均值：

• TeleControl Basic
• DNP3
• IEC 60870‑5
如果生成平均值功能已激活，将对组态时间触发发挥作用。

将在 100 毫秒的周期内读取模拟数据点的当前值并进行求和。每个时间单位读取的值的数

量取决于 CP 的 CPU 读取周期和 CPU 扫描周期。

只要触发器触发传送，就根据累加值计算出平均值。随后，再次开始累加，以便计算下一个

平均值。

即使模拟值帧传送是由通信伙伴调用所触发，也会计算平均值。此时平均值计算的持续时间

为从上次传输（例如，由触发器发起）开始至调用之时。再次重新开始累加，以便计算下一

个平均值。
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输入模块：上溢范围/下溢范围

若采集的值处于上溢或下溢范围内，则将立即停止生成平均值。当前平均值计算周期中将 
32767 / 7FFFh 或 ‑32768 / 8000h 值保存为无效平均值，并通过下一条数据帧发送。

然后开始进行新的平均值计算。如果模拟值仍在上溢或下溢范围内，则会再次将命名的两个

值其中之一保存为无效平均值，并在下一次传送触发时发送。

说明

组态的故障抑制时间 > 0
如果已组态误差抑制时间并随后启用了生成平均值功能，则错误抑制时间的值显示为灰色且

不再使用。如果启用生成平均值功能，则内部会将错误抑制时间设置为 0。

单极性传送

限制

无法在生成平均值的同时组态单极性传送。当激活生成平均值功能时，启用单极性传送将不

起作用。

功能

对于单极性传送，会将负值更正为零。如果不应将来自欠范围的值当作实际的测量值传送，

则需要这一操作。

例外情况：对于输入模块的过程数据，用于指示非零 小输入断线状态的值 -32768 / 8000h 
可以传送。

但对于软件输入，所有负值都将更正为零。

故障抑制时间

功能要求

为该数据点组态阈值触发

限制

无法在生成平均值的同时组态故障抑制时间。当激活生成平均值功能时，组态的值将不起作

用。

功能

该参数的典型应用是，抑制大功率电机启动时产生电流峰值，要不然会向控制中心发出干扰

信号。
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在指定的时间段内，将抑制位于上溢范围 (7FFFh) 或下溢范围 (8000h) 的模拟值的传送。超

出此故障抑制时间后，如果值 7FFFH 或 8000H 仍处于未决状态，才会发送该值。

如果该值在故障抑制时间结束前返回到测量范围，将传送当前值。

输入模块

根据 S7 模拟量输入模块直接采集到的模拟值作为原始值完成抑制调整。这些模块将返回针

对所有输入范围（也包括非零 小输入）指定的上溢或下溢范围值。

上溢范围 (32767 / 7FFFh) 或下溢范围 (‑32768 / 8000h) 内的模拟值不会在故障抑制时间内

进行传送。这同样适用于非零 小输入。若在故障抑制时间结束后，上溢/下溢范围内的值

仍处于未决状态，才会进行传送。

针对由 CPU 预处理完成后的值的建议：

如果 CPU 的位存储区或数据块中提供了预处理完成后的值，则只有当这些值也具有上述上

溢或下溢范围内的 32767 / 7FFFh 或 -32768 / 8000h 时，抑制才可行或有意义。如果不是这

种情况，则不应为预处理的值组态该参数。

对于在 CPU 中预处理完成的值，可自由指定上溢和下溢的限值。

积分区间

根据积分原理处理阈值时需要使用积分区间，另请参见“阈值触发 (页 2310)”。
模拟值积分的时间间隔取决于输入值。

如果设置为 0（零），则计算阈值时不使用积分原理。这意味着数据量会较小。

滤波系数

功能要求

为该数据点组态阈值触发

限制

无法在生成平均值的同时组态滤波系数。当激活生成平均值功能时，组态的值将不起作用。

功能

使用滤波功能可以使快速波动的模拟值稳定。

与 S7 模拟量输入模块一样，根据以下公式计算滤波系数。
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其中

yn = 当前周期 n 中的滤波值

yn-1 = 上一周期 n-1 中的滤波值

xn = 当前周期 n 中采集的值

k = 滤波系数

可将下列值组态为模块的滤波系数。

• 1 = 无滤波

• 4 = 弱滤波

• 32 = 中滤波

• 64 = 强滤波

设置限值“低” / 设置限值“高”

功能要求

• 为该数据点组态阈值触发

• 支持的 CPU 变量类型

模拟值数据点必须与以下变量中的一个变量链接：

– 位存储器地址区中的 PLC 变量

– DB 变量（数据块中的变量）

对于访问硬件模块的 PLC 变量（输入/输出操作数区），无法进行限值组态。

限值的组态对于已经过 CPU 预处理的测量值毫无意义。

功能

在这两个输入框中，可以在测量范围起点方向和测量范围终点的方向上设置限值。还可以评

估限值，例如，作为测量范围的起点或终点。

针对快速波动的模拟值的建议：

模拟值波动较快时，如果已组态限值，则先对模拟值滤波会有所帮助。

状态标识符“OVER_RANGE” / “overflow”
使用支持状态标识符的协议时，如果高于或低于限值，则针对测量范围违例设置数据点的状

态标识符，即下文指示的“OV”标识符。这些状态标识符将在数据点的状态 ID (页 2301)部分

中介绍。
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传递相关模拟值时，数据点状态标识符的“OV”位设置如下：

• 限值“高”：

– 如果超出限值： OV = 1
– 如果值低于限值： OV = 0

• 限值“低”：

– 如果值低于限值： OV = 1
– 如果值超出限值： OV = 0

限值的组态

根据具体的数据类型，限值组态为整型十进制数或浮点数。

表格 1-148 限值的值范围

数据类型 取值范围

Int -32768 ... 32767
DInt -2147483648 ... 2147483647
Real 1.175495E-38 ... 3.402823E+38
LReal 2.225073E-308 ... 1.797693E+308

说明

限值 0（零）

• 对于大部分模块来说，输入值 0（零）表示禁用的限值。
例外：

• 对于下列模块，也可将 0 作为限值：

– CP 1243‑7 LTE V3.3
– TIM 1531 IRC V2.2

下表指定了与模拟量输入或输出模块的原始值范围相关的 32 位数值范围。

表格 1-149 模拟量模块的输入/输出范围

范围 原始值（16 位） 模块信号 [mA] 测量范围  
[%]十进制 十六进制 0 .. 20

（单极）

-20 .. +20
（双极）

4 .. 20
（非零 小）

上溢 32767 7FFF > 23.515 > 23.515 > 22.81 > 117.59
过范围 32511

...
27649

7EFF
...

6C01

23.515
...

20.001

23.515
...

20.001

22.810
...

20.001

117.593
...

100.004
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范围 原始值（16 位） 模块信号 [mA] 测量范围  
[%]十进制 十六进制 0 .. 20

（单极）

-20 .. +20
（双极）

4 .. 20
（非零 小）

额定范围

（单极/非零 小）

27648
...
0

6C00
...

0000

20
...
0

  20
...
4

100
...
0

额定范围（双极） 27648 ...
0

... -27648

6C00 ...
0000

... 9400

  20 ...
0

... -20

  100 ...
0

... -100
欠范围

（单极/非零 小）

-1
...

-4864

FFFF
...

ED00

-0.001
...

-3.518

  3.999
...

1.185

-0.004
...

-17.59
欠范围（双极） -27649

...
-32512

93FF
...

8100

  -20.001
...

-23.516

  -100.004
...

-117.593
下冲/断线 -32768 8000 < -3.518   < 1.185 < -17.59

* 对于不同数据类型，PLC 变量的取值范围（下溢/上溢）如下：

• Int
– -32768
–  32767

• DInt
– -2147483648
–  2147483647

• Real
– -3.4000E+038
–  3.4000E+038

• LReal
– -1.7000E+308
–  1.7000E+308

说明

选项被禁用时的值评估

如果启用上述一个或两个选项并组态值，后来再禁用该选项，则仍然会评估灰色显示的值。

要禁用这两个选项，需先从输入框中删除之前组态的限值，然后禁用相关选项。
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命令选项

命令输出的处理选项

参数

对于通过主站或主机输出命令的站中的数据点，可以选择激活以下输出选项：

• LATCH_ON/OFF
该功能将命令输出永久锁定为值 0 或 1。
注意：

锁定值仅可由新命令取消。或者，该命令可由用户程序复位。

• PULSE_ON/OFF
该功能评估主站命令信号（脉冲）的数量和长度。

数据点类型

可为下列数据点类型组态输出选项：

• ST7
命令输出 (Cmd01B_R)

• IEC
Single command

• DNP3
Binary Command Output

技术规范参考

输出选项与规范的以下部分相关：

• IEC
Qualifier of command ‑ IEC 60870-5-101，第 1 部分

• DNP3
Control Code, Operation Type field (OP Type) ‑ Volume 6, Part 2, Objects

协议相关过程

ST7
• LATCH_ON/OFF

如上所述，该功能锁定命令的值。

• PULSE_ON/OFF
该功能评估单个脉冲的“命令输出时间”（如下）。
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IEC
• LATCH_ON/OFF

如上所述，该功能锁定命令的值。

• PULSE_ON/OFF
该功能由主站通过“Qualifier of command”进行编码。以下编码由站内的通信模块进行评

估：

– QU (Type 1.1) <0> no additional definition
对应的模块参数：“脉冲控制”(Pulse control)

– QU (Type 1.1) <1> short pulse duration
对应的模块参数：“短脉冲宽度”(Short pulse duration)

– QU (Type 1.1) <2> long pulse duration
对应的模块参数：“长脉冲宽度”(Long pulse duration)

– S/E (Type 6) <0> execute
对应的模块参数：“命令执行模式”(Command execution mode)

– S/E (Type 6) <1> select
对应的模块参数：“命令执行模式”(Command execution mode)

DNP3
这两个功能均由主机通过对象的 Control Code 进行编码。

• LATCH_ON/OFF
该功能将命令输出永久锁定为值 0 或 1。
站会根据 Complementary Latch Model 处理命令。

• PULSE_ON/OFF
此功能会评估主站命令帧中的“PULSE_ON”Control Code。
主站通过命令帧向站发送“Trip-Close Count”、“On-time”、“Off-time”和“Pulse count”信息。

站数据点通过参数“ 大脉冲宽度”(Max. pulse duration)、“脉冲宽度替换时间”(Pulse 
duration replacement time) 和“脉冲 大数量”(Max. number of pulses) 对此信息进行评

估并检查其一致性。

TIM 1531 IRC 会根据 Activation Model 处理命令。

不支持“Clear”字段 (CR)。
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站数据点会按以下方式评估控制代码的编码。

表格 1-150 通过站的命令数据点对 DNP3 控制代码进行解码

接收的控制代码 站数据点的响应

Contro
l Code

Trip-
Close 
Code

Operation 
Type Field

选项启用时：

PULSE_ON
选项启用时：

LATCH_ON / OFF

0x01 NUL PULSE_ON 将“On-time”持续时间的输出

设置为 1。
拒绝命令。

0x03 NUL LATCH_ON • CP
拒绝命令。

• TIM 1531 IRC
将“On-time”持续时间的

输出设置为 1。

输出设为 1。

0x04 NUL LATCH_OFF • CP
拒绝命令。

• TIM 1531 IRC
将“On-time”持续时间的

输出设置为 1。

输出设为 0。

0x41 CLOSE PULSE_ON • CP
拒绝命令。

• TIM 1531 IRC
将“On-time”持续时间的

输出设置为 1。

• CP
拒绝命令。

• TIM 1531 IRC
输出设为 1。

0x81 TRIP PULSE_ON • CP
拒绝命令。

• TIM 1531 IRC
将“On-time”持续时间的

输出设置为 1。

• CP
拒绝命令。

• TIM 1531 IRC
输出设为 0。

说明

镜像

如果希望站数据点将当前值镜像回主站，请在数据点的“常规”(General) 选项卡中启用“值

监视”(Value monitoring) 选项。
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参数

名称： Control Code
取值范围： • PULSE_ON

• LATCH_ON/OFF
说明： 命令输出的输出选项。有关含义，请参见上文。

名称： 脉冲控制 (Pulse control)
（仅适用于主站）

• DNP3： Trip-Close Code
• IEC： Qualifier of command

取值范围： DNP3：
• NUL
• CLOSE
• TRIP
IEC：
• 无预设值

其它限定符，请参见下文的参数“短脉冲宽度”(Short pulse duration) / “长脉
冲宽度”(Long pulse duration)。

说明： Trip-Close Code 用于 Control Code“PULSE_ON”。数据点将组态的代码发送

到站的相应数据点。有关含义，请参见上文。

名称： 脉冲启动持续时间 (Pulse ON duration)
（仅适用于主站）

取值范围： 0 ... 4294967295
默认值： 10
说明： “On-time”的持续时间（毫秒）。数据点将组态的时间发送到站的相应数据

点。

名称： 脉冲关断持续时间 (Pulse OFF duration)
（仅适用于主站）

取值范围： 0 ... 4294967295
默认值： 0
说明： “Off-time”的持续时间（毫秒）。数据点将组态的时间发送到站的相应数据

点。
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名称： 脉冲数 (Number of pulses)
（仅适用于 DNP3 主站）

取值范围： 1 ... 255
默认值： 1
说明： 数据点发送到站的相应数据点的脉冲数。

名称： 大脉冲数 (Max. number of pulses)
取值范围： • DNP3: 0 ... 255

• ST7 和 IEC：固定分配“1”
默认值： 1
说明： 监视主站发送的脉冲数 (Count)。如果从主站接收的脉冲数超出此处的组态

值，则丢弃命令。

如果输入 0（零），则会禁用此监视。

名称： 大脉冲宽度 (s)
（仅限 DNP3）

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 0
说明： 监视主站在命令帧 (On-time) 中传输的脉冲宽度。

如果从主站接收的脉冲宽度超出此处组态的值，以及如果未组态“脉冲宽度

替换时间”(Pulse duration replacement time)，则拒绝主站的命令。

为 0（零）时，则不监视该值（脉冲宽度不受限）。

名称： 脉冲宽度替换时间 (s)
（仅限 DNP3）

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 0
说明： 脉冲宽度的替换值

如果从主站接收的脉冲宽度超出“ 大脉冲宽度”(Max pulse duration) 中组

态的值，则使用替换值。

仅当组态了“ 大脉冲宽度”(Max. pulse duration) > 0 时，才可使用该参数。

如果该值为 0（零），则无可用替换值。
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名称： 短脉冲宽度 (Short pulse duration) (s)
（仅限 IEC）

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 0
说明： Qualifier of command (QOC) = <1> (short pulse duration) 时，主站发送的

命令由通信模块以此处组态的宽度输出。

设置为 0（零）时，模块将拒绝命令 QOC = <1>。

名称： 长脉冲宽度 (Long pulse duration) (s)
（仅限 IEC）

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 0
说明： Qualifier of command (QOC) = <2> (long pulse duration) 时，主站发送的命

令由通信模块以此处组态的宽度输出。

设置为 0（零）时，模块将拒绝命令 QOC = <2>。

名称： 命令输出时间 (Command output time) (s)
（仅限 ST7）

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 0
说明： 输出命令的周期。该持续时间适用于 SINAUT 对象的全部 8 个通道。

时间到期后，输出将自动复位。

为零时，已设置的命令输出不会自动复位。在这种情况下，需要通过用户程

序复位输出。

名称： 命令执行模式

（仅适用于 DNP3 和 IEC）
取值范围： • 直接执行

• 选择并运行
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默认值： 直接执行

说明： • 直接执行
命令会立即传输到站的 CPU 并执行。

• 选择并运行
步骤：

– 在主站模块中触发命令
“选择”帧从主站发送到站的通信模块。

– 站确认接收。

– 收到站发送的确认后，主站数据点发送执行帧。

– 仅当站在“选择和操作之间的 长时间”(Max. time between Select and 
Operate) 内接收到主站发出的“执行”帧时，站才会将命令转发到 CPU。
站不得在选择和操作之间接收其它任何数据帧。

注意：“选择和操作之间的 长时间”(Max. time between Select and 
Operate) 是在相应接口的传输设置中组态的。
对规范的引用：

– DNP3
“Select and Operate”是通过函数代码 03 和 04 实现的。
“Direct Operate”是通过函数代码 05 和 06 实现的。

– IEC (Select and Execute)
通信模块确认接收带 Qualifier“S/E (Type 6) <1> select”的选择 ASDU。
收到确认后，主站会发送带 Qualifier“S/E (Type 6) <1> execute”的执行 
ASDU。

屏蔽

屏蔽二进制输入 (Bin04B_S) 字节中的各个位

“屏蔽”(Masks) 参数组为传送二进制值提供三个选项。以十六进制格式屏蔽相应位。

通过输入十六进制值，可以逐位指定某些位是否不触发传输或哪些位以不同的传输模式传输。

• 报警屏蔽 (Alarm mask)
屏蔽位的更改会导致无条件的自发传输。将评估从 0 到 1 和从 1 到 0 的更改。

“报警屏蔽”(alarm mask) 仅在通过拨号网络传输数据点并激活选项“有条件自

发”(Conditional spontaneous) 时才有用。

• 发送缓冲区原理屏蔽 (Send buffer principle mask)
将由发送缓冲区原理决定屏蔽位的更改是否会导致传输。将评估从 0 到 1 和从 1 到 0 的
更改。

发送缓冲区屏蔽仅适用于启用了“映像存储器”(Image memory) 选项的数据点。

• 禁用屏蔽 (Disable mask)
检查更改时，将忽略屏蔽位。这意味着此数据点屏蔽位的更改不会触发传输。数据帧中

屏蔽位始终具有值 0。
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字节分配示例

当在参数的输入框中输入十六进制值“A3”时，被屏蔽的位如下表所示。

表格 1-151 字节分配

位： .7 .6 .5 .4 .3 .2 .1 .0
屏蔽位 1 0 1 0 0 0 1 1
十六进制屏蔽 A 3

将屏蔽值为 1 的位；换句话说，编号为 0、1、5 和 7 的位将导致所述屏蔽中的相关功能。

消息编辑器

消息

消息的组态

如果发生重要事件，通信模块可发送组态的消息。

要传输消息，不再需要启用遥控通信（参数组“通信类型”(Communication types)）。

可组态的部分包括：

• 电子邮件

接收方可以是连接 Internet 的 PC 或 S7 站。

• SMS（仅移动无线 CP 或 TIM 模块）

接收方可以是移动电话或 S7 站。

每个模块 多可以组态 10 条（电子邮件或 SMS）消息。

可以在模块的消息编辑器中组态消息。或者，可通过以下方式找到消息：

• 模块的快捷菜单

• 通过项目导航：“站目录 > 本地模块 > 通信模块”(Directory of the station > Local modules 
> Communications module)

组态电子邮件

所需信息：

• SMTP 服务器的访问数据：地址、端口号、用户名、密码

• 使用 STARTTLS 或 SSL/TLS 时：电子邮件服务提供商的证书
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• 收件人的电子邮件地址

• APN（移动无线 CP）
可以通过网络提供商获取访问移动无线网络和 APN 的数据，用于传输电子邮件。可以在

参数组“移动无线通信设置”(Mobile wireless communication settings) 中对此进行组态。

可以在以下参数组中创建组态。

• 启用安全功能

要使用电子邮件，需要启用 CP 的安全功能（参数组“安全”(Security)）。

• 服务/协议的组态：

“电子邮件组态”

• 使用 STARTTLS 或 SSL/TLS 时：

– 导入电子邮件服务提供商的证书：

“全局安全设置”(Global security settings)
– 将导入的证书用于模块：

参数组“安全 > 证书管理器”(Security > Certificate manager)

组态 SMS 消息（移动无线 CP）
所需信息：

• SMSC 的号码

可以在以下参数组中创建组态。

• 启用 SMS 功能

“通信类型 > 启用 SMS”(Communication types > Enable SMS)
• SMSC 的组态

“移动无线通信设置”

• 组态 SMS
消息编辑器

“消息参数”(Message parameter)
在此处组态电话号码或收件人、主题（电子邮件）和消息文本。
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文本:字符数

消息文本中可传送的 大字符数为：

• SMS： 多 160 个 ASCII 字符，其中包括同时发送的所有值

• 电子邮件：256 个 ASCII 字符，其中包括同时发送的所有值

有关值的信息，请参见下面的“包含值”(Include value) 参数。

消息文本字符集

允许将以下字符作为 ASCII 字符集（十六进制值和字符名称）输入：

• 0x20
空格

• 0x21 ... 0x5F
! " # $ % & ' ( ) * + , - . / 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 : ; < = > ? @ A B C D E F G H I J K L M N O P Q 
R S T U V W X Y Z [ \ ] ^ _

• 0x61 ... 0x7E
a b c d e f g h i j k l m n o p q r s t u v w x y z { | } ~

• 0x7C, 0x7E
| ~

• 手动换行符 (↵)
在消息文本中，可以使用 <Shift>+<Enter> 插入换行符。
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“触发器”(Trigger)
在“触发器”(Trigger) 参数组中，组态发送消息和其它参数的触发机制。

• 电子邮件触发器 / SMS 触发器

指定触发消息发送的事件。

– 使用 PLC 变量

要通过触发信号发送消息，需评估用户程序设置的触发位“触发器 PLC 变量”(PLC tag 
for trigger) 的沿变化 (0 → 1)。必要时，可以为每条消息组态一个单独的触发位。有

关触发位的信息，请参见下文。

触发位复位：

如果触发位的存储区在存储区或数据块中，则在消息发送后，触发位复位为零。

在所有其它情况下，需要通过用户程序将触发位复位。

说明

诊断触发变量的快速设置

触发器的设置频率不应超过每秒一次。

频繁发送 SMS
发送 SMS 多需要 2 分钟的时间，具体时间视系统环境而定。为确保在移动无线模

块中安全传输 SMS，建议 SMS 的触发间隔 小为 10 秒。

– CPU 切换到 STOP 模式

– CPU 切换到 RUN 模式

– 与伙伴的连接中断

与伙伴的遥控连接中断时，触发消息发送。

– 建立与伙伴的连接

连接恢复时触发消息发送。

– 与伙伴建立连接失败

无法与伙伴建立遥控连接时，触发消息发送。

– Teleservice 会话开始

（移动无线 CP）
当启用遥控通信并建立 TeleService 连接时，触发消息发送。

– Teleservice 会话结束

（移动无线 CP）
当启用遥控通信并已终止 TeleService 连接时，触发消息发送。

– 移动无线网络信号弱

（仅限 SMS）
如果用于遥控通信的移动无线连接信号太弱，将触发 SMS 消息，并将其发送到组态的

接收方。

– VPN 连接已建立

(CP 1243‑7 LTE, CP 1243‑1, CP 1542SP‑1 IRC)
当 VPN 连接已建立或恢复时，触发消息发送。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2330 编程和操作手册, 11/2022



– VPN 连接已终止

(CP 1243‑7 LTE, CP 1243‑1, CP 1542SP‑1 IRC)
当 VPN 连接中断时，触发消息发送。

– SINEMA RC 连接已建立

(CP 1243‑7 LTE, CP 1243‑1, CP 1542SP‑1 IRC)
当建立或恢复 VPN 或 OpenVPN 连接时，触发消息发送。

– SINEMA RC 连接已终止

(CP 1243‑7 LTE, CP 1243‑1, CP 1542SP‑1 IRC)
当 VPN 或 OpenVPN 连接中断时，触发消息发送。

• 触发器的 PLC 变量

触发器“使用 PLC 变量”(Use PLC tag) 的 PLC 变量

• 启用处理状态标识符

如果启用此选项，则每次尝试发送都会返回一个状态，并提供有关已发送消息处理状态

的信息。

该状态将写入“处理状态的 PLC 变量”(PLC tag for processing status)。如果传送消息时出

现问题，可以通过在 CPU 的 Web 服务器上显示该 PLC 变量的值来确定状态。

有关十六进制状态输出的意义，请参见消息的处理状态（电子邮件/SMS 消息） (页 2332)
部分。

• 处理状态的 PLC 变量

用于反映处理状态的 DWORD 类型的 PLC 变量

• 包括值

如果启用了该选项，则模块会从 CPU 的内存区域发送一个值用于消息中的占位符。为此，

可根据模块类型输入“$$”或“$DATA$”，作为消息文本中待发送值的占位符。参见下文。

选择一个值将要集成到消息中的变量。值输入到消息文本中，取代占位符。

变量值的占位符支持以下数据类型：

– TIM 1531 IRC, CP 1200, CP 1542SP‑1 IRC
‑ Bool, Byte, Char, USInt, Int, UInt, Word, DWord, UDInt, DInt, Real, String
‑ 这些数据类型的数组

对于这些模块，在消息文本中输入占位符： $$
– TIM 3V‑IE, TIM 3V‑IE Advanced, TIM 4R‑IE

‑ 仅变量表中的“Array[2..16] of Char”
对于这些模块，在消息文本中输入占位符： $DATA$

请注意，字符数随该值增加。有关 大字符数，请参见模块的组态限制。

• 值的 PLC 变量

要写入待发送值的 PLC 变量。
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错误消息

如果在编译站时显示触发器类型的错误消息，则检查相应组态。

如果已将下列选项之一组态为消息的触发器类型：

• VPN / IPSec / SINEMA RC
• 请检查以下内容：

– 是否激活了安全功能？

– 是否激活了 VPN？

– 是否正确设置了其它选项？

消息的处理状态（电子邮件/SMS 消息）

启用状态标识符/外部状态

如果启用该选项，则模块会将已发送电子邮件/SMS 的处理状态写入到 PLC 变量中。

处理状态由模块本身或相关服务的服务器在发送消息之后返回。

通过程序块 Open User Communication 发送的电子邮件会通过该程序块返回一个不同的状态

（参见程序块帮助）。

在消息编辑器中组态的消息的返回状态具有以下含义：

表格 1-152 SMS：以十六进制格式输出的状态 ID 的含义

状态 含义

0000 传送已完成且未出错

0001 传送中出错的可能原因：

• SIM 卡无效。

• 没有网络

• 目标电话号码错误（号码无法接通）

表格 1-153 电子邮件：以十六进制格式输出的处理状态的含义

状态 含义

0000 传送已完成且未出错

82xx 来自电子邮件服务器的其它错误消息

除了前导“8”外，该状态还对应于 SMTP 协议的三位错误编号。
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状态 含义

8401 无可用通道

可能原因：已存在通过 CP 的电子邮件连接。不能同时建立另一个连接。

8403 无法建立到 SMTP 服务器的 TCP/IP 连接。

8405 SMTP 服务器已拒绝登录请求。

8406 由 SMTP 客户端检测到内部 SSL 错误或证书结构问题。

8407 使用 SSL 的请求被拒绝。

8408 客户端无法获得用来与邮件服务器建立 TCP/IP 连接的套接字。

8409 无法通过连接进行写入。可能原因：通信伙伴复位了连接或连接已中止。

8410 无法通过连接进行读取。可能原因：通信伙伴终止了连接或连接已中止。

8411 发送电子邮件失败。原因：无足够的存储空间用于发送。

8412 组态的 DNS 服务器无法解析指定的域名。

8413 由于 DNS 子系统出现内部错误，导致域名无法被解析。

8414 域名为空字符串。

8415 cURL 模块发生内部错误。执行已中止。

8416 SMTP 模块发生内部错误。执行已中止。

8417 通过已经使用的通道向 SMTP 发出请求或通道 ID 无效。执行已中止。

8418 发送电子邮件已中止。可能原因：超出执行时间。

8419 通道已中断且在连接终止前无法使用。

8420 无法用 CP 的根证书验证来自服务器的证书链。

8421 发生内部错误。执行已停止。

8450 操作未执行：邮箱不可用/不可访问。以后再重试。

84xx 来自电子邮件服务器的其它错误消息

除了前导“8”外，该状态还对应于 SMTP 协议的三位错误编号。

8500 语法错误：命令未知。

还包括命令链过长的错误。原因可能是电子邮件服务器不支持 LOGIN 验证方法。

尝试不经过验证而发送电子邮件（无用户名）。

8501 语法错误。请检查以下组态数据：

消息组态 > 消息参数：

• 收件人地址（“收件人”或“抄送”）。

8502 语法错误。请检查以下组态数据：

消息组态 > 消息参数：

• 电子邮件地址（发送方）
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状态 含义

8535 SMTP 验证未完成。请检查 CP 组态中的“用户名”和“密码”参数。

8550 无法访问 SMTP 服务器。没有访问权限。请检查以下组态数据：

• CP 组态 > 电子邮件组态：

– 用户名

– 密码

– 电子邮件地址（发送方）

• 消息组态 > 消息参数：

– 收件人地址（“收件人”或“抄送”）。

8554 传送失败

85xx 来自电子邮件服务器的其它错误消息

除了前导“8”外，该状态还对应于 SMTP 协议的三位错误编号。

协议特定参数

TeleControl Basic

TeleControl Basic 的命名约定

数据点名称的字符

TeleControl Basic 协议支持在数据点名称中使用以下 ASCII 字符（十六进制）：

• 0x20 ... 0x7e
注意下文所列的例外情况。

数据点名称的无效字符

根据 TeleControl Basic 协议，禁止在数据点名称中使用以下 ASCII 字符：

• 0x22（引号）

• 0x27（撇号）

• 0x2e（句点）

• 0x2f（斜线）

• 0x5b 和 0x5d（方括号）
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• 0x5c（反斜线）

• 0x7c (pipe)
• 开始或结束位置的 0x20（空格）

站名称的无效字符

根据 TeleControl Basic 协议，禁止在站名称中使用以下 ASCII 字符：

• 0x2e（句点）

• 0x5b 和 0x5d（方括号）

• 开始或结束位置的 0x20（空格）

CP 标识

参考

使用“TeleControl Basic”协议的 CP。
“CP 标识”(CP identification) 参数组

整个 STEP 7 项目改为同一个项目编号

如果在“CP 标识”(CP identification) 参数组中更改了 CP 的项目编号，则整个 STEP 7 项目中使用

“TeleControl Basic”协议的所有 CP 的此参数都将更改。

TCSB 从 1...2000 之间估计项目编号。

站编号的组态

用户需要为 STEP 7 项目中使用 CP（采用“TeleControl Basic”协议）的每一个站组态唯一的编

号。

TCSB 从 1 到 8000 之间估计站编号。
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访问 ID
“CP 标识”(CP identification) 参数组中显示的“访问 ID”(access ID) 由项目编号、站编号以及

插槽的十六进制值组成。DWORD 类型的参数分配如下：

• 位 0 ‑ 7：插槽

• 位 8 到 20：站编号

• 位 21 到 31：项目编号

地址和验证数据

CP 的 IP 地址

由于 CP 始终会建立与 TCSB 的连接，因此可通过 Internet 服务提供商向 CP 分配动态 IP 地址。

与 TCSB 通信的地址和验证数据

要对 CP 的 TCSB 通信进行 STEP 7 组态，需要以下信息：

• “伙伴站”参数组中的参数

– 伙伴 IP 地址

遥控服务器连接到 Internet 时所需的 DSL 路由器的 IP 地址或主机名称。

建议使用固定 IP 地址。

– 伙伴端口（TCSB 监听端口的端口号）

• “安全 > CP 标识”(Security > CP identification) 参数组中的参数

– 项目编号

– 站编号

– 密码（用于验证）
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确认

TeleControl Basic 中的确认

使用以下方式确认已发送帧的接收。

• 遥控通信

CP 会立即确认从 TCSB 接收到的帧。

CP 发送的帧由 TCSB 进行确认。

• 站间通信

CP 会立即确认接收到的帧。遥控服务器将确认帧转发到目标 CP。
而对于发送的帧来说，则会反向进行以上过程。

SINAUT ST7

TD7 软件

TD7 软件的任务

在使用遥控协议 SINAUT ST7 的通信模块中，软件“SINAUT TD7”用于处理用户间的通信和过

程数据传送。只有通过 TD7 软件，具有 ST7 功能的 CP 和 TIM 模块间才可以通过 WAN 连接

进行数据通信。

TD7 提供站与控制中心（例如 ST7cc）之间、各个站之间以及通信模块与 CPU 之间的变化驱

动的过程数据传送。将显示 CPU 或控制中心的连接故障。更正问题并启动 CPU 或控制中心后，

即会自动更新数据。
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TD7 软件的版本

TD7 软件提供两个版本。在同时支持两个 TD7 版本的通信模块中，只能选择使用一个版本。

• TD7onTIM
TD7onTIM 通过模块的数据点进行组态。生产运行期间，在通信模块中运行该组态。

组态数据点部分介绍了相关功能和参数。

该版本可用于所有支持 ST7 的模块中。

该变型的优点：

– 易于组态

– 不受 CPU 程序 TD7 软件的限制

– 块可以在 V2.5 及以上固件版本的 S7-1500 CPU 上运行。

对于 S7-1500，V2.1 及以上固件版本的 CPU 支持 TD7onTIM。

• TD7onCPU
TD7onCPU 采用程序块库的形式。可在与 TIM 联网的 CPU 上对块进行使用及参数分配。

生产运行期间，在 CPU 上运行该软件。

TD7onCPU 可与以下模块一起使用：

– TIM 1531 IRC
– TIM 3V‑IE Advanced
– TIM 4R‑IE / TIM 4R‑IE Standalone
该变型的优点：

– 可快速检测到数据变化

每个 CPU 循环都会检测更改。

– 主站和站的数据典型值的选择范围更大

TD7onCPU 库
TD7onCPU 可用于以下 SIMATIC 系列的两个块库：

• S7-1500
块可以在 V2.5 及以上固件版本的 S7-1500 CPU 上运行。

• S7-300 / 400
该块可以在 S7-300 和 S7-400 CPU 上运行。将明确指出例外情况。

除了通过 WAN 进行过程数据传送外，如果通过 MPI 连接，则该软件包也适用于 CPU 之
间的本地通信。此外，也不间断监控本地连接与 CPU，并且在启动或消除中断之后会自

动更新。

有关 TD7onCPU 的说明，请参见块库 Telecontrol ST7 (页 2376)部分。
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SINAUT 对象间的通信

对象或典型值之间的通信

• 对象/典型值

在 SINAUT ST7 中，术语“对象”是指消息、模拟值、命令、电机、阀门、控制器等过程

变量的表示和处理。TD7 软件始终处理“对象”。

TD7 领域中的对象包括程序块（称为典型值）形式的处理指令

对象由以下组件组成：

– 函数块 (FB)
– 数据块 (DB)

DB 是作为背景数据块分配给 FB 的对象数据记录。

一个对象或典型值始终包括处理部分与操作员控制与监视部分（操作员部分），这两部分由 
SINAUT 网络不同的用户操作。若要处理其预先确定的函数，两部分必须相互通信。

这两个部分用于以下用户类型，并具有以下任务：

• 操作员典型值

用于中心站（操作员终点）

这些块将设定值、参数、命令和组织指令发送至过程典型值。

• 过程典型值

用于站（过程终点）

这些块操作过程值，并向操作员典型值返回过程数据、报警和状态消息以及组织信息。

描述对象的数据在两个通信伙伴之间交换。数据位于对象数据记录的数据索引 0...n 中。该

数据区域的范围和组成取决于所涉及的典型值。它可以由几种相同或不同数据类型组合而成。

在过程和操作员结束的对象数据记录中，同属的两个典型值数据结构相同

数据交换无需在两个方向运行。

对象寻址

• 用户编号

每个具有 TD7 软件的 CPU 都接收一个 SINAUT 用户号码，可在 1 到 32000 之间分配，并

在整个网络中是唯一的。

• 对象编号

在这些 CPU 中调用的每个典型值都具有与 SINAUT 对象编号相同的背景数据块。

借助 SINAUT 用户编号和 SINAUT 对象编号，可实现对同属典型通信的显式寻址。

所有数据点典型值为函数块 (FB)。调用 FB 时必须指定背景数据块。该背景数据块的编号与

数据点对象的对象编号相同。在发送和接收端，此对象编号无需相同。
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若要指定通信关系，每个典型值参数如下

• 伙伴编号

"PartnerNo"
通信伙伴的用户编号。

• 伙伴对象编号

"PartnerObcetcNo"
伙伴对象编号（= 背景数据块编号）

• 索引

对于存储，需要考虑数据帧中包含的索引编号。

帧类型

交换过程和操作员数据之后，组织信息（组织帧）在两端之间传递。区分以下帧类型 (TA)：
• TA 0：自发 Org. 帧
• TA 1：请求的组织帧

• TA 2：自发数据帧。

• TA 3：请求的数据帧

该组织帧的数据流和用于此（组织索引）的对象数据记录中的数据区域在上图中未示出。
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使用“ST7”协议寻址参数

为通信伙伴和网络节点分配地址

使用“SINAUT ST7”协议，可通过不同的路径和子网进行通信。以下两个参数用于寻主 ST7 网
络中的各个用户：

• 用户编号

在 STEP 7 项目中，每个用户的用户编号都是唯一的。以下用户需要用户编号：

– 通信模块

支持 ST7 的模块 (TIM, CP)
– CPU

已作为遥控连接终点分配给通信模块的本地 CPU 可通过 ST7 协议接收用户编号。

借助 CP 和 TIM 3V‑IE/TIM 4R‑IE，本地 CPU 将通过机架自动进行分配。

将 CPU 分配给 TIM 的“用户编号”(Subscriber numbers) 参数组中的 TIM 1531 IRC。
– 主站 PC 的应用程序

在主站的 PC 站中组态的应用程序。

对于 TIM 和已分配的 CPU，在 TIM 的“用户编号”(Subscriber numbers) 参数组中组态用

户编号。

对于主站 PC 的应用程序，在遥控连接中组态“用户编号”：“网络数据”(Network data) 
编辑器 >“Telecontrol”选项卡

• WAN 地址 (WAN address)
对于经典 ST7 网络中的每个联网串行接口，都已分配 WAN 地址。该地址在各自的 WAN 
网络中均是唯一的。

由于遥控连接可通过多个网络节点和节点站实现，所以需要在网络中对所涉及的接口设

定唯一的地址。

在串口的参数组“WAN 参数”(WAN parameters) 中组态 WAN 地址。

寻址数据

要传送的过程数据已组态为数据点，请参见 ST7 数据点 (页 2298)部分。
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确认

ST7 中的确认

• 与主站通信

– 主站发送的数据帧在接收到时立即由 CP 确认。

– 通信模块发送的数据帧由主站进行确认。

• 站之间的站间通信

站与主站之间进行通信期间确认数据帧。

站间通信时，主站不会将接收模块的确认帧转发给发送通信模块。

SINAUT 项目的扩展

扩展现有 SINAUT 项目

对于具有已在 STEP 7 V5 中组态的 TIM 模块（用于 SIMATIC 系列 S7‑300 和 400）的 SINAUT 
项目，可通过已在 STEP 7 Professional 中组态的 新模块对其进行扩展。

为此，在 STEP 7 V5 项目中，将 TIM 模块组态为已在 STEP 7 Professional 中组态模块的占位符

（代理）。从 STEP 7 V5 中导出组态数据 (SDB) 并将其导入到 STEP 7 Professional。
从 STEP 7 V5 导入组态数据时，需要在“基本设置”(Basic settings) 参数组中选择“导

入”(Import) 组态程序；请参见组态 (页 2204)。
以下模块支持 SINAUT 项目的扩展：

表格 1-154 模块从 STEP 7 V5 迁移到 STEP 7 Basic / Professional (TIA Portal)

用于 STEP 7 V5 项目扩展的模块功能   STEP 7 Basic / Professional 中的 
S7-1200/1500 模块

用于扩展的 TIM
（功能）

目录中使用的代理 兼容模块 所需 STEP 7 版本

TIM 3V‑IE Advance
d

PROXY 
CP1243‑8 IRC

⇒ CP 1243‑8 IRC STEP 7 Basic

TIM 3V‑IE Advance
d

PROXY 
CP1243‑8 IRC

⇒ CP 1542SP‑1 IRC STEP 7 Professional

TIM 4R‑IE PROXY 
TIM 1531 IRC

⇒ TIM 1531 IRC STEP 7 Professional

TIM 4R‑IE Stand-
alone

PROXY 
TIM 1531 IRC

⇒ TIM 1531 IRC STEP 7 Professional
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说明

用于 S7‑400 的 TIM 4R‑IE Stand-alone 变为 TIM 1531 IRC
为了在 STEP 7 Professional 中扩展经典 SINAUT 项目，必须将分配给 CPU-400 的 STEP 7 V5 
中所需的 TIM 4R‑IE Stand-alone 替换为 TIM 4R‑IE Stand-alone。
TIM 4R‑IE Stand-alone 只能在 STEP 7 Professional 专门组态的新项目中创建。

说明

没有用于 CP 1542SP‑1 IRC 的串行接口

对于 CP 1542SP‑1 IRC，无法在 STEP 7 V5 中组态串行接口，因为该 CP 没有串行接口。
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要求和模块更新

导入要求如下：

• STEP 7 V5 项目

来自一致 STEP 7 V5 项目的组态文件

• 固件版本

通信模块需要以下固件版本之一：

– TIM 1531 IC: V2.0
– TIM 1531 IC: V1.1

TIM V1.1 可以由 TIM V2.0 替换，但反之不可。

在 STEP 7 中，“遥控组态”(Telecontrol configuration) 方式设置为“组

态”(Configure)。应用现有组态数据。

– CP 1542SP‑1 IRC: V2.0
CP V1.0 可以由 CP V2.0 替换，但反之不可。

在 STEP 7 中，“遥控组态”(Telecontrol configuration) 方式设置为“组

态”(Configure)。应用现有组态数据。

– CP 1243‑8 IRC: V3.1
传输 STEP 7 V5 的数据并进行修改（参见下文中“导入的组态数据”）

CP V3.0 可以由 CP V3.1 替换，但反之不可。

– CP 1243‑8 IRC: V2.1
采用 STEP 7 V5 的数据且无需选择更改

CP V2.1 可以由 CP V3.1 替换，但反之不可。必须使用硬件产品版本 2 的 CP。
在 STEP 7 中，“遥控组态”(Telecontrol configuration) 方式设置为“导入”(Import)。
应用现有组态数据。

说明

在从 STEP 7 V13 SP1 迁移期间禁用伙伴组态数据

如果将 CP 1243‑8 IRC V2.1 从 STEP 7 V13 SP1 迁移至 STEP 7 V15，则伙伴组态数据将

被禁用。在编译项目时会收到一条消息。

这种情况下，应重新将伙伴组态数据导入模块中。

– TIM 3V... / TIM 4R...: V2.5.5
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• ST7 连接

对于 TIM 1531 IRC 和 CPU 之间的 ST7 连接：

– CPU 固件版本必须 低为 V2.5。
– 导入前，TIM 和 CPU 必须在 STEP 7 Professional 中联网。

– 组态 TD7onCPU 时，不得将 CPU 分配给 TIM（STEP 7 Professional 中）。

对于 TIM 1531 IRC 和 PC 应用程序之间的 ST7 连接：

– 导入前，TIM 和 PC 站必须在 STEP 7 Professional 中联网。

• CPU 1500/PC 站
对于采用 SINAUT 应用程序作为 ST7 通信伙伴的 CPU 1500 或 PC 站，STEP 7 V15 项目中

的 IP 地址必须与 STEP 7 V5 中组态的地址相同。

STEP 7 V5 中的组态

有关该组态的说明，请参见随附的模块手册。

DNP3

寻址

要组态和调试通信模块，需要以下信息：

站的地址信息

要通过站功能对 SIMATIC NET 通信模块进行寻址，必须组态以下参数：

• 站地址（站的 DNP 地址）

• 网络或数据链路层上站的地址

取决于网络类型：

– IP 地址与子网掩码；或者：DHCP 服务器的 IP 地址。

– 电话号码（针对拨号网络）

• 站自身监听端口号（针对来自主站的连接请求）

• 数据点的索引（数据点索引 = point index）
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主站的地址信息

要通过主站功能对 SIMATIC NET 通信模块进行寻址，必须组态以下参数：

• 站地址（主站的 DNP 地址）

• 网络或数据链路层上主站的地址

取决于网络类型：

– IP 地址/子网掩码 + 主站监听端口的端口号

或

可由 DNS 解析的名称

（需要 DNS 服务器地址，模块必须可以访问该 DNS 服务器。）

– 电话号码（针对拨号网络）

• 数据点的索引（数据点索引 = point index）

冗余 DNP3 主站

冗余主站的两个设备具有相同的站地址。

仅需要不同的 IP 地址或主机名称。

有关组态带 3 个服务器的冗余组的信息，请参见“带 3 个服务器的冗余 DNP3 主站组 
(页 2265)”部分。

通过 Internet 进行连接的组态：VPN 连接

对于通过 Internet 进行的连接，可使用动态 IP 地址。

为了实现双向通信并确保数据在传送过程中受到保护，必须通过 VPN 通道进行连接。为此，

可以使用 SCALANCE S 或 SCALANCE M 系列安全模块。

在组态时请记住以下几点：

• 可按正常情况组态主站 IP 地址。

• 在组态模块接口时，应组态路由器的 IP 地址。

• 应在 STEP 7 中针对从站和控制中心创建 SCALANCE S/M 的 VPN 组态。

参见

用户编号 (页 2232)
数据点索引 (页 2302)
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连接建立

通过 DNP3 建立连接

使用 DNP3 协议，主站可建立连接（调用操作/轮询）。

如果已建立的连接中断，主站模块将尝试重新建立连接。

说明

由移动无线网络提供商中断的连接

使用移动无线服务时，请记住移动无线网络提供商可以出于维护目的中断现有连接。

主动模式

在接口的“DNP3 站设置”(Settings DNP3 station) 中的“主动传输”(Unsolicited transfer) 参数

组中启用“主动报告”(Unsolicited reporting) 参数，可实现站数据的主动传输。在这种情况

下，拨号网络连接可以由作为客户端的通信模块建立，以便自发地发送事件数据。

在 Open User Communication 和 PG/OP 通信中建立连接

在 S7 站的 Open User Communication 中，CPU 是连接伙伴。

只要在 CPU 上调用相应的程序块，就会建立连接。

这同样适用于其它 S7 站发送数据的情况。在这种情况下，接收站会调用相应的接收模块。

使用 DNP3 协议的确认

DNP3 中的确认

已为数据链路层组态基本确认机制，请参见“传输设置 – DNP3 (页 2348)”部分。

站模块通过其响应帧确认主站的请求。

站模块发送给主站的主动帧确认在“设置 DNP3 站”(Settings DNP3 station) 参数组中进行组

态，请参见“DNP3 站设置 (页 2351)”部分。
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传输设置 – DNP3

传输设置 – DNP3
• 选择和操作之间的 长时间

命令预先选择 (Select) 和命令输入 (Operate) 之间的 大时间周期（秒）。

– 主站：

在组态周期内，如果在主站中进行命令预先选择后未进行命令输入，则必须再次选择

该命令。强制输入命令两次可降低主站中发生意外操作的风险。

– 站：

若要将所接收的命令发送到 CPU 并因此生效，则设备不能在选择和操作之间接收任何

其它命令帧。

取值范围： 1..65535
默认设置： 1
如果主站通过功能代码为 7“DIRECT_OPERATE”向站发送对象，则该站不会评估在此处组

态的时间段。

可以为每个单独的命令数据点定义命令处理的模式，请参见“命令选项 (页 2320)”。
• 传送形式

定义事件的传送形式。

– 按类型顺序 (Type-specific)
根据用于 DNP3 的典型数据类型分批传送事件。首先发送现有的二进制事件，然后发

送所有模拟值， 后发送所有有效的值更改。这样在一定程度上使帧更加紧凑，传输

更高效。

– 按时间顺序 (Chronological)
在此模式下，会严格按时间顺序传送事件。如 DNP3 规范中所述（见上文）的组合同

一数据类型的块的优化效应将丢失。此模式主要用于严格按时间顺序归档事件的控制

系统。

默认值：按类型顺序 (Type-specific)
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• 连接监视时间（应用层）

(Application layer confirmation timeout)
模块期望收到来自其伙伴应用层生命迹象信号的时间（秒）。

– 主设备（主站）：

主站期望收到来自站的生命迹象信号的时间段。

如果已超出组态时间，则主站会向站发送帧。如果站未确认该帧，则主站将该站分类

为不可访问，并终止连接，然后重新建立连接。

命令：

如果与站的连接中断或损坏，则在重复命令帧三次后（ 多），主站将丢弃命令。

– 站：

在站中，该参数用于计算连接建立期间的等待时间。

对于冗余路径，以下内容适用：如果未收到确认，则会将此传输路径分类为中断。

取值范围： 0 ... 65535 s
默认值： 5
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能。

• 伙伴监视时间 (Partner monitoring time)
如果站模块未在组态时间内接收到来自应用层主站的生命迹象信号，则会将连接分类为

中断并将其终止。

发送数据后，主模块预期在组态的时间内收到来自站的响应。

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 0
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能。
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数据链路层

• 帧重复

在未接收到来自数据链路层伙伴的确认的情况下，发送帧的 大重试次数。

– 对于串行连接，如果连接质量不良，则重复会很有用。

– 对于以太网连接，建议组态值 0，因为所需的重复由协议执行过程执行。

取值范围： 0 ... 255
默认设置： 0
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能。

• 确认

模块请求伙伴发送接收确认的情况（发送“CONFIRMED_USER_DATA”功能代码）：

– 从不 (Never)
不请求任何确认。

– 始终 (Always)
始终请求确认。

– 分段时 (When segmented)
仅针对因长度而需划分为多个分段的数据帧请求确认。

对于以太网连接，DNP3 规范建议在数据链路层上不要使用确认请求。

在易受干扰的连接上（例如，无线连接），确认请求组态在数据链路层很有用。

• 确认监视时间

期望收到数据链路层伙伴确认的时间段（秒）。如果在组态的时间段内未收到确认，则

重复数据传输，请参见上述“帧重复”(frame repetition) 参数。

取值范围： 0...65535
默认设置： 2
通常仅对较慢的串行连接才需要将默认值 2s 增加为更大值。

该值设置为 0（零）时，将禁用此功能。

DNP3 主站功能设置

主站特有的 DNP3 参数

以下参数适用于通信模块的下列接口：

• “网络节点类型”(Network node type) 参数组态为“主站”(Master station) 的接口。

• 使用主站功能与其它站实现“直接通信”的站的接口。
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以下参数位于“DNP3 主站功能设置”(Settings DNP3 master function) 参数组中：

• 基本轮询间隔

可在此定义由主站发出的站调用的基本值。

取值范围： 0 ... 65535 秒
默认值： 30
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能。不会发生循环轮询，即使是下面所列的参数（其

值会根据基本轮询间隔的倍数进行计算）也是如此。

更多参数的基本信息

基本轮询间隔可作为下列参数的计算基数：

– 事件轮询间隔

– 类别 0 轮询间隔

为这些参数组态的值是“基本轮询间隔”(Polling basic interval) 的系数。

这些参数在“网络数据 > Telecontrol > DNP3”连接编辑器中组态，相关信息请参见“连接

表 - DNP3 (页 2255)”部分。

• 每次调用时的 大事件数

通过主站调用后，站的响应报文中可发送的 大事件数。

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 0
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能（不受限制）。

DNP3 站设置

站/节点站的 DNP3 参数

以下参数位于在“站”或“节点站”网络节点类型中设置的通信模块接口的“DNP3 站设

置”(Settings DNP3 station) 参数组中。
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常规 / CPU 状态

• IP 地址检查

此参数用于保证在站和主站之间建立安全连接。

– 检查 IP 地址

如果激活此选项，请求连接时，站除了会检查站地址之外，还会检查伙伴的 IP 地址。

如果伙伴的 IP 地址与站的已组态伙伴地址不匹配，站将拒绝此连接。

– 不检查 IP 地址

站不会检查传入 TCP 连接请求的 IP 地址。

• 对 CPU STOP 的响应

可在其中定义当指定的 CPU 处于 STOP 状态时，通信模块的行为：

– 无反应

– 通过干扰位通知 (IIN1.6)
通信模块使用 Application Response Header 中的 Internal Indication Byte (IIN1.6)向主

站说明 CPU 出现故障。

当 CPU 处于 STOP 状态时，该位设置为“1”。
– 终止与伙伴的连接

通信模块在 CPU 处于 STOP 模式时终止与伙伴的连接。
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事件特性

• 映像存储器的事件类别

选择只将 新的当前值存储于发送缓冲区中的事件类别。会覆盖发送缓冲器中较早的事件

（映像存储器方法）。

此参数不适用于 TIM 3V‑IE DNP3 / TIM 4R‑IE DNP3。这些模块根据“默认”(Default) 设置

操作。

– 类别 x 事件

可以选择一个其值根据映像存储器方法处理的事件类别。此类别的事件不保存在发送

缓冲区。每种情况都仅保存和发送当前值。

– 标准

无类别的值根据映像存储器方法处理；所有值均根据其类别分配保存在发送缓冲区中，

直至完成发送为止。

有关映像存储器和发送缓冲区工作方式以及传送数据选项的详细信息，请参见“过程映

像、传输类型、事件类别 (页 2295)”部分。

• 1/2/3 类事件缓冲

在此，对于三个事件类别的任一个，指定将存储的事件发送至通信伙伴之前出现的事件数。

注意，发送缓冲区的 大大小在所有已连接的 DNP3 主站间进行分配。

允许的范围： 0 ... 65000
设置为 0（零）时，不检查传送的事件数。

• 1/2/3 类事件延迟时间

在此，对于三个事件的任一个，指定在将事件发送至通信伙伴前，可将其保存在发送缓

冲区的 长时间（单位为秒）。

此操作要求组态主动传输（见下文）。

允许的范围： 0 ... 65535
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能。
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轮询参数

为站模块组态了以下四个参数，传送并存储到主站。可以为遥控连接的各个分段组态这四个

参数的所有值。然后覆盖相应分段在站模块组态的值。

• 事件轮询间隔 (Event polling interval)
与主站、第三方设备（主站）相关

“事件轮询间隔”(Event polling interval) 定义了由 DNP3 主站对站的事件进行轮询的周期。

间隔指定为主站的“轮询基本间隔”(Polling basic interval) 的倍数，请参见“DNP3 主站

功能设置 (页 2350)”。
此处组态的值是基本轮询间隔的系数。两个值的总和即为事件轮询间隔的时长（秒）。

取值范围： 0 ... 65535
• 类别 0 轮询间隔 (Class 0 polling interval)

与主站、第三方设备（主站）相关

类别 0 轮询间隔用于确定由 DNP3 主站对站的映像存储器中的类别 0 数据进行轮询的周期。

间隔指定为主站的“轮询基本间隔”(Polling basic interval) 参数的倍数，请参见“DNP3 主
站功能设置 (页 2350)”。
此处组态的值是基本轮询间隔的系数。两个值的总和即为类别 0 轮询间隔的时长（秒）。

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 1
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能；类别 0 数据并非周期性传输。

• 大轮询持续时间 (Max. polling duration)
与主站、第三方设备（主站）相关

指定主站可持续轮询此站的 长时间。此时间过后，即使站中仍存在待传输数据，主站

调用也会被取消。这表示主站可再次对其他站进行轮询。

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 10
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能；即调用时间不受限制。

• 轮询模式 (Polling mode)
与主站、第三方设备（主站）相关

主站调用站的模式。

取值范围：

– 循环 (Cyclic)
循环调用此站。轮询周期的持续时间等于“类别 0 轮询间隔”(Class 0 polling interval) 
的值，相关信息请参见上文。

– 启动后 (After startup)
仅在初始启动和重新启动后调用此站。

如果没有为站启用主动传输，此选项启用时，操作期间不会传输数据。
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节点站

此参数仅可用于“网络节点类型”(network node type) 设为“节点站”(Node station) 的接口。

• 仅以当前站映像响应

通过网络节点类型为“节点站”的接口，节点站的通信模块在映像存储器中为各个较低

级别的 DNP3 站保留站过程映像。

– 启用选项

仅当节点站的映像存储器中的过程映像为 新映像时，模块才会响应类别 0 调用。

– 禁用选项

即使节点站的映像存储器中的过程映像不是 新映像，模块也会响应类别 0 调用。通

过主站调用后，会将所有已连接的站的数据发送至主站，即使其中有一个或多个站的

数据并非 新。

主动传输

• 大重试数 (Max. number of retries)
在未接收到主站确认的情况下，主动报文的 大重复数目。达到组态的数目后，站会终

止连接。

取值范围：0...255
默认设置： 3
为以太网连接输入的值通常为 0，因为由于冲突导致传输错误时，通过协议可实现重复。

• 自发报文的监视时间 (Monitoring time for spontaneous telegrams)
“Unsolicited Confirmation Timeout period”是站期望从主站接收到主动报文确认的时间

段。如果在组态的时间段内未接收到确认，会重复进行数据传输。

仅当站接收到主站发出的确认时，才会将已发送的报文从发送缓冲区中删除。

单位取决于模块：秒或毫秒

取值范围：1...65535 s / 0...65535 ms
默认设置：5 / 5000

为每个连接分段定义自发传送激活，请参见“连接表 - DNP3 (页 2255)”部分中的“主动”。

DNP3 安全选项

验证和秘钥交换

如果启用 (Secure Authentication) 功能，DNP3 主站和站将通过私密密钥预共享密钥对自身

进行验证。

借助公用的预共享密钥，商定的会话密钥会在主站与站之间建立第一个连接后进行周期性更

新。通常由主站启动会话秘钥的更新操作。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2355



在下列参数中指定更新秘钥的标准。

• 密钥交换间隔

• 密钥交换前的验证请求次数

只要满足这其中一个条件，就会更新会话密钥。

参数

• 启用 DNP3 安全选项

如果要使用 Secure Authentication，请选择此选项。

• IKE 模式

选择密钥交换模式。取值范围：

– Aggressive Mode
Aggressive Mode 更快一些但不会加密传送身份。

– Main Mode
Main Mode 为标准模式。

默认设置： Aggressive Mode
• 安全统计信息

指定是否将安全事件的统计信息发送到主站。安全事件是对模块的验证请求。如果启用

该选项，所有验证请求及日期、时间和结果都将储存在模块中并发送至主站进行进一步

评估。

取值范围：

– 不发送安全统计信息

– 发送安全统计信息

默认设置：不发送安全统计信息

• SHA-1 互锁

已将“SHA-256”组态为安全散列算法，但主站不支持 SHA-256 时，此设置用于选择 CP 是
否可使用安全散列算法 SHA-1。
取值范围：

– 不允许使用 SHA-1 模式

模块不可使用 SHA-1。主站不支持 SHA-256 时，将不会建立连接。

– 允许使用 SHA-1 模式

主站不支持 SHA-256 时，模块可以使用 SHA-1。
默认设置：不允许使用 SHA-1 模式
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• 安全散列算法 (SHA)
选择 Secure Hash Algorithm (SHA)
取值范围：

– SHA‑1
– SHA‑256
默认设置： 256

• 加密算法

选择 Advanced Encryption Standard (AES)
取值范围：

– AES‑128
– AES‑256
默认设置： AES‑128

• 密钥长度

指定预共享密钥的长度（字节）。

根据加密算法使用以下长度。

– 对于 AES-128：16 字节

– 对于 AES-256：32 字节

• 统计请求的 大次数

如果在密钥交换间隔内超出组态的主站统计请求次数，模块会在 CPU 诊断缓冲区中输入

一条消息。

取值范围： 2...255。默认设置： 5
• 密钥交换前的验证请求次数

对主站的站验证请求次数 大值。达到此数目时，更新会话密钥。

取值范围： 1...10000。默认设置： 1000
建议：尽可能将站验证次数设置为主站验证次数的两倍。

• 密钥交换间隔

站和主站之间再次交换密钥的时间间隔。通信伙伴双方的间隔必须匹配。

取值范围：0...65535 分钟。若输入 0（零），则绝不会更改密钥（禁用功能）。默认设

置：15 分钟。

建议：尽可能将站密钥交换间隔设置为主站密钥交换间隔的两倍。
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• 身份验证超时

主站响应来自站的验证请求时经过的 长等待时间。

超出等待时间时，站将视之为错误。在这种情况下，站会生成一个安全事件并将其发送

至主站。

取值范围： 1... 65535 s。默认设置： 5
• 预共享密钥

可以通过两种方式组态预共享密钥：

– 手动组态

在 STEP 7 中以十六进制值形式手动输入预共享密钥。

– 以文件形式导入

如果通过主站或另一个系统生成预共享密钥，则从工程师站的文件系统导入预共享密

钥。

站模块与主站的预共享密钥必须相同。

IEC 60870-5

寻址

要组态和调试通信模块，需要以下信息：

站的地址信息

要通过站功能对 SIMATIC NET 通信模块进行寻址，必须组态以下参数：

• 应用层上模块的 ASDU 地址

有关组态的信息，请参见“用户编号 (页 2232)”。
• 网络或数据链路层上站的地址

取决于网络类型：

– IP 地址与子网掩码；或者：DHCP 服务器的 IP 地址。

– 电话号码（针对拨号网络）

– WAN 地址（针对专用线路）

• 站自身监听端口号（针对来自主站的连接请求）

• 数据点的索引（数据点索引 = 信息对象地址）

有关组态的信息，请参见“数据点索引 (页 2302)”。
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主站的地址信息

要通过主站功能对 SIMATIC NET 通信模块进行寻址，必须组态以下参数：

• 应用层上主站的 ASDU 地址

• 网络或数据链路层上主站的地址

取决于网络类型：

– IP 地址/子网掩码 + 主站监听端口的端口号

或

可由 DNS 解析的名称

（需要 DNS 服务器地址，模块必须可以访问该 DNS 服务器。）

– 电话号码（针对拨号网络）

– WAN 地址（针对专用线路）

• 数据点的索引（数据点索引 = 信息对象地址）

冗余 IEC 主站

冗余主站的两个设备具有相同的 ASDU 地址。

仅需要不同的 IP 地址或主机名称。

通过 Internet 进行连接的组态：VPN 连接

对于通过 Internet 进行的连接，可使用动态 IP 地址。

为了实现双向通信并确保数据在传送过程中受到保护，必须通过 VPN 通道进行连接。为此，

可以使用 SCALANCE S 或 SCALANCE M 系列安全模块。

在组态时请记住以下几点：

• 可按正常情况组态主站 IP 地址。

• 在组态模块接口时，应组态路由器的 IP 地址。

• 应在 STEP 7 中针对从站和控制中心创建 SCALANCE S/M 的 VPN 组态。
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传输设置 - IEC 60870-5

传输设置 - IEC 60870-5
• ACTTERM

激活传送原因确认的发送信号 ACTTERM (cause of transmission <10>)。
借此，会将命令处理结束信息通知给伙伴。

在两站之间直接通信时，两个伙伴必须组态相同的 ACTTERM。

• 选择和操作之间的 长时间

选择和操作之间的 长持续时间（秒）。若将“选择”命令传送到 CPU 并要使该命令生

效，则在“选择”与“操作”之间不能再向该站发送其它帧。

允许的范围： 1..65535
默认设置： 1
可以为每个单独的命令数据点定义命令处理的模式，请参见“命令选项 (页 2320)”。

• 连接建立的监视时间 (t0)
连接建立的监视时间 (t0)，单位为秒。如果通信伙伴在该监视时间内未确认连接建立，模

块将尝试再次建立连接。

允许的范围：1..255
默认设置： 30

• 帧监视时间 (t1)
通信伙伴确认模块发送帧的监视时间（单位为秒）。该监视时间适用于模块发送所有 I、S 
和 U 格式的帧。

如果在监视时间内伙伴未发送确认，模块将终止与该伙伴的连接。

允许的范围：1..255
默认设置： 15

说明

主站设置

组态监视时间 t1 和 t2 时，确保在主站上进行相应的设置，以避免产生意外的错误消息或

连接中止。
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• S 和 U 帧的监视时间 (t2)
模块确认主站数据帧的监视时间（单位为秒）。

从主站接收到数据后，模块可选用如下任一方式确认接收到数据：

– 如果模块在 t2 内将数据发送至主站本身，它将在发送数据帧（I 格式）的同时确认在 t2 
内接收到从主站发来数据帧。

– t2 过去后，模块向 新的主站发送确认帧（S 格式）。

允许的范围： 1 ... 255
默认设置： 10
t2 的值应小于 t1 的值。

• 测试帧的空闲时间 (t3)
模块未从主站接收到任何帧时的监视时间（单位为秒）。

经过 t3 后，模块向主站发送测试/控制帧（U 格式）。

此参数适合空闲时段（即没有数据通信的时间）较长的情况。

允许的范围： 1 ... 255
默认设置： 30

• N(S) 和 N(R) 之差 (k)
帧的发送序号 N(S) 和接收序号 N(R) 之差。

主站返回模块确认发来的帧的发送序号，发送模块随后会将该序号作为接收序号保存。加

上此处组态的差值后，发送序列号还小于接收序列号的帧会被视为已成功传送并从模块

的发送缓冲区中删除。

允许的范围： 1 ... 64
默认设置： 12

• 未确认数据帧的 大数量 (w)
w: 收到的数据帧 (I-APDU) 的 大数量，必须确认此后 早从主站接收的帧。

允许的范围：1..8
默认设置： 8
该值必须小于“发送和接收序号之差 ” (k) 的值。

确认 IEC 协议

协议 IEC 60870‑5‑104 的确认机制

组态：模块接口 >“高级选项”> 传输设置 - IEC 60870-5"
对于发送的每个数据帧，RTU 都会发送连续的发送序号。数据帧起初存储在模块的发送缓冲

区中。
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主站接收到数据帧后，会发送其中的发送序号或将（如果收到多个数据帧） 后一个数据帧

作为确认帧返回模块。模块会将主站返回的发送序号作为接收序号存储起来，并将其用作接

收确认。

发送序号小于或等于当前接收序号的数据帧会被视为已成功传送并从模块的发送缓冲区中删

除。

参数：

• k: 发送序号 N(S) 和接收序号 N(R) 的差值

未确认数据帧 (I-APDU) 的 大数量，即发送序号 N(S) 和 接收序号 N(R) 的 大差值。

若达到 k 且 t1 尚未到期，则在主站确认所有发送的数据帧之前，模块不发送任何数据帧。

达到 k 且 t1 已到期时，终止 TCP 连接。

• w: 未确认数据帧的 大数量

收到的数据帧 (I-APDU) 的 大数量，必须确认此后 早从主站接收的数据帧。

推荐规范值：

• w 不得高于 2/3 k。
• 推荐的 k 值： 12
• 推荐的 w 值： 8

特定于 IEC 的参数

可在主站或站设置的参数组中找到以下参数。

一些参数也会在遥控连接的连接编辑器中显示，并且也可在此进行部分编辑。

IEC 主站

以下参数位于以“IEC”网络类型以及“主站”(Master station) 和“站”(Station) 网络节点类型组

态的通信模块接口的“IEC 主站设置”(Settings IEC master) 参数组中。
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还可以在网络节点类型为“站”(Station) 的接口组态下面两个参数，因为来自具有“主站功

能”的数据点的消息也可以通过这些接口发送；请参见“DNP3 和 IEC 数据点 (页 2300)”。
• 基本轮询间隔

可在此定义由主站发出的站调用的基本间隔。

取值范围： 0 ... 65535 秒
默认值： 30
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能。不会发生循环轮询，即使是对基于基本轮询间

隔进行计算的以下参数也不会发生。

基本间隔用于连接组态中的以下参数：

– 一般请求间隔

– 计数器的一般请求间隔

– 组请求间隔

– 计数器的组请求间隔

• 每次调用时的 大事件数

通过主站调用后，站的响应报文中可发送的 大事件数。

取值范围： 0 ... 65535
默认值： 0
该值设置为 0（零）时，将禁用此功能（不受限制）。

IEC 站
以下参数位于通信模块相关接口的“设置 IEC 站”(Settings IEC station) 参数组中：
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站参数

• 传输模式 (Transmission mode)
该参数确定本站的 ASDU（事件）是否可以自发地发送至主站。

取值范围：

– 主动传输

模块可自发地发送 ASDU (cause of transmission <3>)。
– 非自发传送

模块不可自发地发送 ASDU。
默认值：主动 (Unsolicited)

说明

全双工专用线上的冲突

如果将串行接口连接到“半双工”连接类型的专用线上，则必须禁用自发传送。

为避免冲突，还应该在连接到全双工多站专线时禁用主动传输。

• 轮询模式 (Polling mode)
在此定义主站调用站的模式。

为站组态的该值将传送至主站并存储在主站中。

取值范围：

– 循环 (Cyclic)
循环调用此站。

循环时间由主站的“类别 0 轮询间隔”(Class 0 polling interval) 参数确定。

– 仅在启动后或重新建立连接后 (Only after startup or connection re-establishment)
仅在初始启动和重新启动后调用此站。

其它参数

• 通用 IEC 特定参数

有关模块的相应接口，请参见“传输设置 - IEC 60870-5”。
• 响应一般性请求 / 分配到组请求

在数据点组态中，参见“DNP3 和 IEC 数据点 (页 2300)”部分。

• 调用间隔

在连接组态中，参见“选项 (IEC) (页 2265)”部分。
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有关移动无线 CP 的附加信息

CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0)

CP 1242-7 的工作模式

CP 的模式

CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0) 允许 S7‑1200 作为 GPRS 站通过 GSM 网络与主站或其

它远程网络之间进行通信。要使用 GPRS 通信，需将 CP 设置为以下工作模式之一：

• Telecontrol
CP 的这种工作模式允许 GPRS 站与以下通信伙伴交换数据：

– 与遥控服务器通信

此 CP 模式允许 GPRS 站与遥控服务器交换数据。

遥控服务器是使用“TCSB”应用程序连接到 Internet 的 PC。它通常位于主站，用于监控

远程 GPRS 站。通过集成 OPC 接口，可以与中央控制系统的 OPC 客户机交换数据。

遥控服务器 PC 不在 STEP 7 中组态。“TCSB”应用程序具有自身的组态用户界面。

– 与另一个远程 GPRS 站通信

数据通过遥控服务器进行传输。

– 与工程师站通信（适用于 TeleService）
通过 GSM 网络和 Internet 执行与遥控服务器通信。

此工作模式需要已启用 GPRS 服务的 SIM 卡和 CP 可访问的遥控服务器。

• GPRS 直连

此 CP 工作模式用于远程站之间通过 GSM 网络直接通信。无需遥控服务器。

为了能够直接访问公共无线网络中的网络节点，需要使用固定地址对这些节点进行寻址。

该组态使用具有固定 IP 地址的 SIM 卡以允许工作站直接互相寻址。

可能的通信服务和安全功能（例如 VPN）取决于网络供应商所提供的服务。

在“GPRS 直接”模式下，具有 CP 1242‑7 的站的可能通信伙伴有：

– CP 可通过 IP 地址访问的节点（具有 CP 1242-7 的 S7 站）

– 工程师站（适用于 TeleService）

参见

与 CP 1242-7 建立连接 (页 2366)
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与 CP 1242-7 建立连接

CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0) 的连接模式

• “GPRS 直连”模式

“GPRS 直连”模式中没有其它的连接模式。

• “Telecontrol” 模式

可将 CP 组态为以下连接模式。

– “永久”连接模式

存在与遥控服务器的永久 TCP 连接。连接建立后，即使没有持续传送数据，也将存在

与远程控制服务器的永久 TCP 连接。

– “临时”连接模式

仅在需要时才建立到遥控服务器的连接。

如果建立了 TCP 连接，则在 CPU 上调用遥控指令时会立即发送过程数据。

连接始终由 CP 建立。如果由 CP 建立的连接被中断，CP 会自动尝试重新建立连接。

在永久站中建立连接（“Telecontrol”模式）

在“Telecontrol”模式下，站启动时会建立到遥控服务器的永久连接。如果连接中断，唤醒 SMS 
可以触发建立连接（参见下文）。

在临时站中建立连接（“Telecontrol”模式）

对于临时站，可由以下事件触发建立连接：

• 本地 CPU 上需要由程序进行评估的事件。

就程序而言，需要区分两种情况：

– 导致建立单一连接的事件（例如来自操作员的警报或命令）。

– 导致建立循环连接的间隔到期（例如每天一次的数据传输）

• 通信伙伴（OPC 客户机或 S7 站）的请求

来自通信伙伴的请求导致建立连接。

• 工程师站对 TeleService 的请求

由遥控服务器或 TeleService 网关转换的请求无需在程序中评估。

• 遥控服务器的唤醒 SMS
唤醒 SMS 可以在遥控服务器上自发触发。还可以在遥控服务器上组态循环发送。
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• 电话唤醒呼叫

可以通过具有 STEP 7 项目中授权电话号码的电话发送唤醒呼叫。该电话必须支持 CLIP 功能

（传送自身的呼叫号码）。

触发建立与（主）遥控服务器的连接。

• 电话唤醒 SMS
可以通过具有 STEP 7 项目中授权电话号码的电话发送唤醒 SMS。该电话必须支持 CLIP 功能

（传输自身号码）和 SMS 发送功能。

触发建立与 SMS 中指定的遥控服务器的连接。

临时站唤醒后，将传送自上次数据传输后已更改的所有数据。

“Telecontrol”工作模式下的唤醒访问/唤醒 SMS
关于唤醒呼叫或唤醒 SMS，请参见 移动 CP 的唤醒 (页 2367) 部分。

在“GPRS 直连”模式下建立连接

在“GPRS 直连”模式下，可由以下事件触发建立连接：

• 本地 CPU 上由程序进行评估的事件。

• 通信伙伴（非工程师站）的请求

通过调用遥控指令，在程序中评估来自通信伙伴的请求。

• 工程师站对 TeleService 的请求

由遥控服务器或 TeleService 网关转换的请求无需在程序中评估。

移动 CP 的唤醒

通过“授权电话号码”唤醒的权限

仅当根据电话号码对发送通信伙伴进行授权的情况下，CP 才会接受唤醒 SMS 或唤醒呼叫。

在 STEP 7 中的“授权电话号码”列表中为 CP 组态这些电话号码。

说明

STEP 7 项目中的“授权电话号码”

• 此处输入的电话号码可使传输此电话号码的发送方有权触发连接建立请求。

• 如果在列表中输入星号 (*)，CP 将接受所有发送方发来的 SMS 消息。

• 如果列表为空，则无法唤醒 CP 来建立连接。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2367



唤醒 SMS
根据连接类型以及触发服务器或中介 TeleService 服务器，必须在唤醒 SMS 中传送以下文本：

• 对于遥控连接：

– 用于与遥控服务器建立连接的唤醒 SMS 消息文本：

TELECONTROL
– 用于与主遥控服务器建立连接的唤醒 SMS 消息文本：

TELECONTROL MAIN
– 用于与备用遥控服务器建立连接的唤醒 SMS 消息文本：

TELECONTROL BACKUP
在 STEP 7 的“遥控接口 > 工作模式 > 主遥控服务器或备用遥控服务器”(Telecontrol 
interface > Operating mode > main or substitute telecontrol server) 中，设置针对 GPRS 
CP 的遥控服务器的组态。

说明

使用移动电话唤醒

• 在唤醒 SMS 消息中可使用上述各种文本。

• 发出唤醒呼叫时，站总是连接到主遥控服务器。

• 对于 TeleService 连接：

– 用于与第一台组态的 TeleService 服务器建立连接的唤醒 SMS 消息文本：

TELESERVICE
或

TELESERVICE 1
– 用于与第二台组态的 TeleService 服务器建立连接的唤醒 SMS 消息文本：

TELESERVICE 2
在 STEP 7 的“遥控接口 > TeleService 授权 > 第一或第二个 TeleService 服务

器”(Telecontrol interface > TeleService authorization > 1st or 2nd TeleService server) 
中，设置针对 GPRS CP 的 TeleService 服务器的组态。
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首选移动无线网络

选择首选移动无线网络

可使用以下选项选择移动无线 CP 优先拨叫的网络：

• 自动

CP 优先拨入合同网络提供商在 SIM 卡上设置的移动无线网络。如果拨叫合同网络失败，

而网络提供商拥有别的移动无线网络的漫游合同并且该网络的访问数据存储在 SIM 卡上，

则 CP 会拨叫该移动无线网络。

• 仅合同网络

如果将合同网络提供商的 SIM 卡插入 CP 中，则 CP 仅拨叫该合同网络提供商的移动无线

网络。没有漫游功能。

• 合同网络和首选网络

CP 优先拨叫合同网络。如果向合同网络拨号失败，CP 将按优先级递减顺序拨叫在首选

网络提供商列表中输入的备选移动无线网络。

备选网络以“Public Land Mobile Network”(PLMN) 的形式输入到该列表中。PLMN 由 
Mobile Country Code (MCC) 和 Mobile Network Code (MNC) 构成。

示例：26276
此 PLMN 表示 Siemens AG 的测试网络，其中 MCC = 262，MNC = 76。

在线与诊断

使用 CP 1243-8 IRC (V2.1) 从设备上下载

从 CP 1243‑8 IRC 下载时的限制

当使用在线功能从 CP 1243‑8 IRC 下载组态数据时，以下数据将无法完整下载：

• 伙伴站数据

• 数据点的组态和伙伴数据

• 对与通信伙伴相关的 PLC 变量的引用

为了使用从设备上完整下载的 STEP 7 项目，需要从 STEP 7 V5 下载原始导出文件并将代理

的组态数据导入每个 CP 1243‑8 IRC（导入伙伴组态）。
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消息协议诊断

消息协议：结构和功能

“消息协议”(Message protocol) 功能用于记录已传送的消息帧。

有关如何激活此功能的信息，请参见下文的“操作”部分。

“消息协议”对话框的结构

激活后，各列将显示如下数据：

• 编号 (No.)
– 传入和传出消息帧的符号

– 消息帧编号，连续

• 块 (Block)
传送消息帧的消息帧块的长度。

• 标题字段 (Header fields)
部分标题数据的十六进制显示

有关含义，请参见“详细信息 (页 2371)”部分。

• 用户（源/目标）(Subscriber (source / destination))
发送（源）和接收（目标）用户的用户编号

• 对象（源/目标）(Object (source / destination))
源和目标用户的消息帧中数据对象的对象编号

• 索引 (Index)
数据消息中净数据的地址参数（通道编号）

• 日期、时间和状态 (Date, time and status)
消息帧时间戳和传送时间的时间状态

有关显示的信息，请参见“详细信息 (页 2371)”部分。

• 净数据 (Net Data)
消息帧净数据的十六进制显示

有关含义，请参见“详细信息 (页 2371)”部分。
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操作

此功能通过上述对话框之下的三个按钮进行操作。

• 启用 (Enable)
单击按钮后将开始记录传送的消息帧。

每个记录循环记录 400 个消息帧。一个循环缓冲 多可存储 10000 个消息帧。

• 保存 (Save)
将记录的消息帧保存到二进制文件中。可通过此按钮定义存储位置。

• 刷新 (Refresh)
更新记录；一个新的记录循环将启动。

详细信息

详细信息

标题字段 (Header fields)
以十六进制格式输出的 5 个字段具有以下含义：

• 第 1 个字段：消息计数器

0...7
• 第 2 个字段：控制代码

• 第 3 个字段：功能选择

– 0：在 TIM 中处理

– 1：在 CPU 中处理

• 第 4 个字段：地址扩展

– 0：ST1 消息，无地址扩展

– 1：ST1 消息，有地址扩展

– 2：ST7 消息

• 第 5 个字段：方向位

– 0：监视方向

– 1：控制方向

净数据 (Net Data)
此列显示消息帧的净数据。

值以十六进制格式显示。
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日期、时间和状态 (Date, time and status)
此列按照以下格式显示消息帧的时间戳：

年/月/日_时:分:秒_时间状态

时间状态分配：

• 2 0

– 0：时间无效

– 1：时间有效

• 2 1

– 0：标准时间

– 1：夏令时

• 2 2

未使用

• 2 3

– 0：无含义

– 1：夏令时/标准时间转换的通知时间

只在时间同步消息帧中提供

通过移动无线实现 TeleService

使用 TeleService 下载

以下特性适用于所有移动无线 CP：
• CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0)
• CP 1242‑7 GPRS V2 (6GK7 242‑7KX31‑0XE0)
• CP 1243‑7 LTE‑EU (6GK7 243‑7KX30‑0XE0)
• CP 1243‑7 LTE‑US (6GK7 243‑7SX30‑0XE0)

TeleService 的连接资源

TeleService 功能会占用工程师站上的连接资源。

TeleService 会话期间“下载到设备”或“从设备上传”功能会占用工程师站上的第二个连

接资源。
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下载到设备

只能通过 TeleService 连接将“下载到设备”功能与移动无线 CP 配合使用，步骤如下：

1. 在 STEP 7 中选择 CP。
2. 选择“在线 > 下载到设备”(Online > Download to device) 菜单。

3. 在出现的“扩展下载”(Extended download) 对话框中，选择 TeleService 接口。

4. 从“扩展下载”(Extended download) 对话框下载项目数据。

从设备上下载

具有以下 TeleService 服务器应用程序的移动无线 CP 可通过 TeleService 连接支持“从设备

上下载”功能：

• TeleControl Server Basic （自版本 V3 起）

• TeleService Gateway （自版本 V3 起）

通过遥控实现 TeleService

通过遥控实现 TeleService 的通信路径

借助通过遥控实现的 TeleService，工程师站与远程 S7 站之间的连接始终使用 TeleService 服
务器作为中介。

建立连接的请求由工程师站触发，并由 TeleService 服务器转发。根据到工作站的可用通信

路径的不同，TeleService 服务器会通过 LAN 或唤醒 SMS 将请求转发至下一个工作站。

S7‑1200 站中的遥控 CP 通过 TeleService 服务器与工程师站建立连接。

可供选择的中介（TeleService 服务器）如下：

• 遥控服务器

遥控服务器可以是独立 PC 或以“TCSB”应用程序形式安装到工程师站上。

• TeleService 网关

当没有遥控服务器可用时，将使用 TeleService 网关。

TeleService 服务器可以通过 LAN 或 Internet 连接到工程师站，并且可以从中调用 TeleService 
功能。

通过遥控实现 TeleService 的要求

• TeleService 服务器

• 具有所需站的 STEP 7 项目
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项目工程注意事项

TeleService 服务器不在 STEP 7 中组态。

通过遥控建立远程连接

通过遥控实现 TeleService 的要求

关于要求和机制的信息，请参见 通过遥控实现 TeleService (页 2373) 部分。

通过遥控启动 TeleService 会话

通过遥控启动 TeleService 的步骤如下：

1. 在授权工程师站上的项目中，选择希望通过 WAN 建立 TeleService 连接所要使用的远程 S7 站。

2. 也可以按如下方式打开“在线连接”(Connect online) 对话框：

– “在线连接”(Connect online) 按钮

– “在线连接”(Connect online) 快捷菜单（鼠标右键）

– “在线”(Online) >“在线连接”(Connect online) 菜单

将打开“在线连接”(Connect online) 对话框。

3. 从“PG/PC 接口的类型”(Type of PG/PC interface) 下拉列表中选择“通过遥控实现 
TeleService”(TeleService via Telecontrol) 接口类型。

4. 如果没有自动显示，请从“PG/PC 接口”(PG/PC interface) 下拉列表中，选择“TeleService board”
选项。

5. 单击“PG/PC 接口”(PG/PC interface) 下拉列表旁的“连接”(Connect) 图标。
将打开“通过遥控建立远程连接”(Establish remote connection via telecontrol) 对话框。

6. 对该对话框进行必要的设置。
此步骤的详细信息包含在 STEP 7 的工具提示层叠项中。

要成功建立连接，需要以下详细信息：

与 S7 站建立连接所需的详细信息

“建立远程连接”(Establish remote connection) 对话框中必须有以下信息：

• 遥控服务器的 IP 地址或 DNS 名称

• 遥控服务器或 DSL 路由器的 TCP 端口号，工程师站和远程 S7 站之间的连接需使用此信

息运行。

• 用于在遥控服务器中验证工程师站的 ES 的服务器密码。

仅当在“TCSB”应用程序中组态了组特定密码时才需要。
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• TeleService 用户名

请参见 STEP 7 中的 CP 组态。

• TeleService 密码

请参见 STEP 7 中的 CP 组态。

• CP 的访问 ID
仅当站中存在多个遥控 CP 时才需要。请参见 STEP 7 中的 CP 组态。

状态

通过遥控实现 TeleService 的连接状态

“通过遥控建立远程连接”(Establish remote connection via telecontrol) 对话框中可以显示以

下连接状态。

打开对话框时

• 未连接

不存在到远程 S7 站的连接。尚未开始建立连接。

建立连接时

如果已通过单击“连接”(Connect) 按钮启动连接建立，则连接建立后将相继显示以下状态：

• 连接到遥控服务器

工程师站连接到遥控服务器。

• 等待 S7 站
已将唤醒 SMS 发送到远程站。等待远程站响应。

• 在 S7 站验证

S7 站已通过 GPRS 和 Internet 建立与工程师站的 IP 连接，并且正在检查接收到的登录和

身份验证数据。

• 已连接

工作站已成功建立到工程师站的连接。

如果连接建立失败
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如果无法成功建立连接，则可能显示以下状态：

• 遥控服务器不可访问

可能原因：

– 工程师站与遥控服务器之间的连接已中断。

– 遥控服务器已关闭。

• 服务器密码错误

原因：在遥控服务器输入的登录或验证服务器密码不正确。

• S7 站不响应

可能原因：

– 遥控服务器与站之间的通信中断。

– 移动无线网络和 Internet 之间存在中断的连接。

– Internet 连接发生故障。

– 遥控服务器无法发送唤醒 SMS。
– CP 尚未接收到唤醒 SMS。
– 没有在授权唤醒呼叫号码列表中组态 SMS 的发送方。

• TeleService 用户名或 TeleService 密码错误

可能原因：

– 在授权对话框中为 CP 输入了不正确的 TeleService 用户名或不正确的 TeleService 密码。

– 没有在 STEP 7 中组态 TeleService 用户名或 TeleService 密码。

• 所有 TeleService 接入点均在使用中。

• 遥控服务器不能识别该 CP。
原因：CP 源自 STEP 7 项目，但该项目与遥控服务器的项目不匹配。

• CP 上没有可用于 TeleService 的资源：请联系热线。

• 协议错误

原因：数据不兼容或数据来自不兼容的用户。请联系热线。

块库 Telecontrol ST7

创建库

块库的交付形式

TD7onCPU 库的程序块用作 STEP 7 的全局库。
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库可以在以下 Internet 地址进行归档和压缩：

链接： (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/24710/dl)
文件名的结构如下： Telecontrol_ST7_<版本>.exe

说明

库的移植

如果将旧版本的块库更新为当前版本，则在该过程中，STEP 7 中可能会出现一些错误消息。

这些消息与系统相关，不表示移植会失败。

创建库

请按以下步骤操作：

1. 在工程师站的 STEP 7 安装目录中创建一个合适的目录，例如名为“Telecontrol ST7”的目录。

2. 在此目录中保存库。

3. 运行“*.exe”文件。
自解压库作为 zip 存档存储在用户选择的目录中。

4. 解压文件。
库现在以名为“Telecontrol ST7.zal<版本>”的归档全局库形式与自述文件一起提供。

5. 打开 STEP 7 项目。

6. 在“选项”(Options) 菜单中，选择命令“全局库 > 检索库”(Global libraries > Retrieve library)。
将打开“检索已归档全局库”(Retrieve archived global library) 对话框。

7. 选择文件夹和库存档。
建议：将“以只读方式打开”(Open read-only) 选项保持在激活状态，以下载只读全局库。

8. 单击“打开”(Open)。
将打开“选择目标目录”(Select target directory) 窗口。

9. 选择要在其中解压已归档全局库的目标目录（您的项目）（选择文件夹）。
将解压库。
如果用户使用的是较新的 STEP 7 版本，系统会询问用户是否要升级库。使用“升级”(Upgrade) 
按钮确认此消息。

库在解压后将打开。

库位于 STEP 7 项目库视图（任务卡）中“全局库”(Global libraries) 窗口的“Telecontrol ST7_<
版本>”(Version) 名称下。
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库的结构

全局库的结构

打开的库包含以下目录：

• 类型

– PLC data types (UDT)
在此可找到库使用的 PLC 数据类型 (UDT)。

– System data types (SDT)
在此可找到库使用的系统数据类型。

• 主副本

在此可找到以下程序块：

– CPU300/400
用于 S7-300/400 CPU 的程序块

– CPU1500
用于 S7-1500 CPU 的程序块

主副本

“主副本”(Master copies) 下用于 S7-300/400 和 S7-1500 的两个库分为以下文件夹：

• Data point typicals
用于传送数据的数据点典型值（块）

• Optional blocks
必要时可用的可选块。

• System blocks
用于基本通信的块。

根据所使用的 SIMATIC 产品系列，可在各自文件夹中找到以下用于 TIM 和 CPU 间通信的

辅助块：

– BCom
用于处理 S7‑400 和 S7‑1500 通信邮箱的块

用于处理 S7‑300 通信室的块（自 V3.0 SP2 版本起的块库）

– PCom
用于处理使用 P 总线的 S7‑300（CPU 无合用线）通信邮箱的块

– XCom
用于处理使用 X 连接的 S7‑300 通信邮箱的块
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生成、使用和调用块

生成 TD7onCPU 块
在“全局库”(Global Libraries) 窗口中打开“Telecontrol ST7”名称下的 TD7 库后，可为一个或

多个 CPU 生成用于进行基本通信的块。

要求

要生成块，必须先满足下列要求：

• 通信模块必须彼此联网。

• 必须在相关通信伙伴之间创建有效的远程控制连接。

• TIM 1531 IRC 必须通过以太网与 CPU 联网。

• 不能将 TIM 1531 IRC 分配给 CPU。
“用户编号”(Subscriber numbers) 参数组中的“已分配的 CPU”(Assigned CPU) 字段必须为

空。

• 如果 TIM 的 CPU 将使用 TD7onCPU，则不能在该 TIM 中创建任何数据点。

• 不能在 TIM 的消息编辑器中创建任何消息。

• “Telecontrol ST7”库必须在“全局库”(Global libraries) 任务卡中处于打开（可见）状态。

针对具有导入组态数据的模块的不同要求

请注意针对从 STEP 7 V5 项目导入 SINAUT 组态的通信模块的其它要求。针对这些模块，在

参数组“基本设置 > 组态”(Basic settings > Configuration) 中，将选项“远程控制组

态”(Telecontrol configuration) 设置为“导入”(Import)。
这些模块对生成块有不同的要求：

• 不需要在相关通信伙伴之间创建 ST7 远程控制连接。

相关信息存储在导入的组态数据中。

• 通信模块 CPU 的 IP 地址必须与 STEP 7 V5 项目中的 IP 地址相同。CPU 通过其 IP 地址分

配给通信模块。

生成步骤

生成用于基本通信的块的步骤如下：

1. 选择所需 TIM。

2. 选择快捷菜单命令（鼠标右键）“生成 TD7onCPU 块”(Generate TD7onCPU blocks)。
3. 在随后打开的对话框中，选择一个或多个 CPU，然后单击“生成...”(Generate...)
会在所选 CPU 程序块下的新“TD7onCPU”目录中创建 TD7onCPU 块并对其进行编译。
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使用块

• System blocks
基本通信所需的块会在生成期间在 CPU 中自动创建。

无需在 CPU 中手动使用这些块。

系统块处理中央任务，例如启动、连接监视、连接伙伴的可访问性、在发送邮箱中输入

数据或从通信 DB 的接收邮箱获取数据、一般请求、时间保持、处理通信等。

通信 DB：
– S7-300/400

对于每个连接，自动创建单独的通信 DB：它包含发送和接收邮箱以及控制和监视此

连接所需的所有数据。

– S7-1500
对于 CPU 1500，只有一个通信 DB“BConnectData”。连接实例存储在此 DB 中每个本

地连接的“BConnection”数组中。

• Data point typicals
您需要根据通信任务在相关 CPU 上使用数据点典型值。

使用鼠标将各个块从“全局库”(global library) 拖动到 CPU 的用户程序。使用数据点典型

值时会自动创建相应的背景数据块。

背景数据块编号也就是源对象的编号，需要在通信伙伴的对应伙伴对象的

“PartnerObjectNo”下指定。因此，每一个典型值均需使用自己的背景数据块。还可以手

动指定背景 DB 编号。

• PLC data types (UDT)
– Dat256D_S / Dat256D_R

还要将这些典型值的 UDT“TransmitBlock”从库（类型 > PLC data types (UDT)）复制到 
CPU 的“PLC 数据类型”(PLC data types) 目录中。典型值不会自动引用 UDT。

• Optional blocks
用户还应该使用 CPU 上的可选块，具体取决于站的通信任务。

使用鼠标将各个块从“全局库”(global library) 拖动到 CPU 的用户程序。
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在用户程序中调用

• System blocks
只需要在用户程序中调用以下两个 FC：
– StartUp

在启动 OB 中调用 FC。该块无参数。

要调用 FC StartUp，必须首先创建启动 OB (OB100)。
– BasicTask

在循环 OB 或用户程序中调用 FC。
会自动创建 DB BasicData。DB 包含所有集中所需的数据，包括所有通信伙伴和要管理

的连接的记录。

有关各种“BasicTask”FC 的信息，请参见有关“BasicTask_*”FC 的注意事项 (页 2381)部
分。

• Data point typicals
可在用户程序中调用所有所需的数据点典型值，具体取决于通信任务。

• Optional blocks
可在用户程序中调用所有所需的可选块，具体取决于通信任务。

有关调用块的信息，另请参见循环 SINAUT 程序 (页 2382)部分。

说明

库一致性的错误显示

在块的“编译”(Compilation) 参数组中，错误可显示在“库一致性”(Library conformance) 条
目下（调用单个实例）。这是由调用全局数据块（例如 DB BasicData）造成的。

由于“Telecontrol ST7”库没有“专有技术保护”，可忽略这些错误通知。

有关“BasicTask_*”FC 的注意事项

“BasicTask”FC 的版本

在 STEP 7 Professional 的 TD7 块库“Telecontrol ST7”中，有不同版本的“BasicTask”FC。
根据 SIMATIC 产品系列和背板总线的不同，FC 在块名称末尾使用不同后 ：

• BasicTask_B
用于 S7‑1500 CPU

• BasicTask_B
用于 S7‑300 和 S7‑400 CPU
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• BasicTask_X
用于使用合用线的 S7‑300 CPU

• BasicTask_P
用于不使用合用线的 S7‑300 CPU

合用线 CPU 包括：CPU 312../313../314../315.. 到 CPU 315‑2 DP 和 C7 设备。

有关块描述，请参见 BasicTask_* FC (页 2545)部分。

三个 FC 的“BasicTask”标签

后续章节中有多处涉及到相应 FC。由于不同块的描述通常适用于多个 SIMATIC 产品系列，因

此后文中将这三个 FC 称为“BasicTask”。相关 CPU 类型的 FC 版本适用于各种环境。

TD7onCPU 用户程序结构

循环 SINAUT 程序

简介

用户程序 (OB1) 中 TD7 块的结构说明如下。

每个 OB1 循环中都必须运行 TD7 块。请严格遵守块的调用顺序，除非另有说明。

程序中其它用户特定的部分可链接到 OB1 中 TD7 块之前或之后，或 TD7 块中（如果可行）。

可通过在较低级别 FC 中调用 SINAUT 特定部分，在 OB1 中对其进行构造。

所有数据点典型值均为 FB。调用 FB 时必须指定背景数据块。该背景数据块的编号与数据点

对象的对象编号相同。
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OB1 中 TD7 块的结构

循环 OB1
BasicTask 必须始终在开始时调用相应 FC BasicTask。它处理始终需要的基本 

SINAUT 任务。

可选 SINAUT 基
本功能

调用 FC BasicTask 之后，可根据需要调用以下可选块 (FC)：
• ListGenerator

为接收的目标地址不完整的帧创建地址列表。

• TimeTask
提供日时钟。

如有必要，请在后续程序执行中调用其它可选 FC，例如：

• Trigger
调度启动用户程序和数据帧

• PartnerStatus
显示伙伴的状态

• PartnerMonitor
用户特定的显示和控制扩展选件。

• PulseCounter
计数脉冲采集

• PathStatus
显示到伙伴的连接路径的状态

注意：

由于以下两个块是通过内部接口激活的，因此不可显式调用。

• TestCopy
• TestcopyDB

数据点典型值 在后续程序执行过程中，调用发送和接收数据的数据点典型值。各个典

型值的顺序不重要。

要调用的典型值数量和所需类型取决于要发送和接收的数据的数量和类

型。

注意：

这些 FB 的实例 DB 是使用通信伙伴的伙伴对象编号引用的。
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站的 TD7 程序示例

循环 OB1
BasicTask 必须始终在循环程序开始时调用相应的 FC BasicTask。

一般来说，接收数据后即可对其进行进一步处理。

FC 仅有一个参数，即“UserFC”。通常可以指定 0。如果需要对接收的数

据进行用户特定的处理，请在此指定包含该处理程序的 FC 编号。

也可以通过此接口按时间顺序将接收的数据复制到归档存储器。

TimeTask 您可以选择在 FC BasicTask 之后立即调用 FC TimeTask。该 FC 无参数，

如果您需要日时钟，FC TimeTask TimeTask 必须包含在内。这支持给数

据帧加时间戳。

但是，您也可以使用日时钟在指定时间点适时启动程序组件，或者调度

数据帧传输。之后则需要下文介绍的 FC 触发器。

对于要使用的 FC Time 任务，必须向 CPU 提供本地 TIM 模块的时间。请

在组态中进行指定。

Trigger FC 触发器可作为随附选件。当 FC 达到时间点或设定的时间间隔时，FC 
会将其输出设置为一个 OB1 循环的持续时间。

如果需要多个时间或不同时间间隔，可多次插入 FC。使用 FC 时要求必

须先在 OB1 程序中调用 FC TimeTask（参见上文），并且 CPU 时间必须

已经设置过一次。

PartnerStatus FC PartnerStatus 可作为随附选件。FC 可显示 多 8 个通信伙伴的可访

问性。

ListGenerator • 用于 S7-300 CPU 的 ListGenerator300
• 用于 S7-400 CPU 的 ListGenerator400
• 用于 S7-1500 CPU 的 ListGenerator1500
FC 可以作为选件安装。如果站接收到不含目标地址或目标地址不完整的

帧，则需要 FC。如果伙伴中数据点典型值完全或部分省略了目标地址的

组态，则会发生这种情况。（“PartnerNo”和“PartnerObjectNo”未指定，

因此会传输至所有已知目标用户。）

PulseCounter
PathStatus
PartnerMonito
r

必要时
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循环 OB1
数据点典型值 在用于 SINAUT 基本任务的 FC 之后，调用发送和接收数据的数据点典型

值。各个典型值的顺序不重要。要调用的典型值数量和所需类型取决于

要发送和接收的数据的数量和类型。

对于单站适用：

• 通常发送以下内容：

– 二进制信息，例如状态信息与报警

– 模拟值

– 计数值

– 其它数据（如有必要）

• 通常接收以下内容：

– 命令

– 设定值、参数

Bin04B_S 用于采集和传送二进制信息，如消息、报警等的一个或多个 FB。
Ana04W_S 用于采集和传送模拟值的一个或多个 FB
Cnt01D_S / 
Cnt04D_S

用于采集和传送计数值的一个或多个 FB
使用 FB 的要求是 FC PulseCounter 包含在循环中断 OB 中，例如，

OB35。该 FC 负责在后台计数脉冲的时间驱动采集。

Cmd01B_R 用于接收与输出命令的一个或多个 FB。
Set01W_R / 
Par12D_R

用于接收与输出设定值、限制或参数的一个或多个 FB。

Dat12D_S / 
Dat256D_S

一个或多个 FB，用于采集和传送具有任意参考内容的 1 到 12 个数据双

字或多达 256 个数据双字。

没有针对这些典型值的数据特定的处理及更改控制。用户程序用于此。

可选择激活更改控制，位更改将触发传送。

主站和节点站的 TD7 程序

原则上，对于站来说，主站和节点站的 TD7 程序看起来是一样的。相应的接收典型值在中

央站中用作站的发送典型值，相应的发送典型值在中央站中用作站的接收典型值。

在节点站中，会根据传输方向使用发送典型值和相应的接收典型值。

在主站中，根据站构造 OB1 程序可行，换言之，所有数据典型值属于在一个 FC 中调用的相

同站。当 FC 编号与站用户号相同时，将提供 佳总览。
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循环中断 OB

简介

如果必须在该 CPU 中检测到快速计数脉冲，而快速计数脉冲因周期时间过长而无法在 OB1 周
期内可靠检测到，则仅在 CPU 中包含时间控制的 TD7 块。

通过任意数字输入模块获取计数脉冲。若要可靠地获取脉冲，必须以固定时间间隔查询数字

输入使用变化情况。时间间隔基于 短计数脉冲的持续时间。 小计数脉冲持续时间可能为 
50 ms。这同样适用于暂停持续时间。由此 大计数频率为 10 Hz。
执行计数脉冲采集的时间间隔必须大约是计数脉冲持续时间的一半，即持续时间为 50 ms 时，

间隔约为 25 ms。
要进行这种时间控制的计数脉冲采集，需要为 S7-300 CPU 组态 OB35，为 S7-400 CPU 组态 
OB30 至 OB38 中的一个可用循环中断 OB，并为 S7-1500 组态编号 30..38 的循环中断 OB。
循环中断 OB 具有预设时间间隔，以 OB35 为例，其时间间隔为 100 ms。可以以 1 ms 为步

长进行更改。例如，这样便可将循环中断 OB 设置为 25 ms。
在“属性”(Properties) 对话框  (S7‑400/1500) 或 S7-300 CPU 的“属性”(Properties) 对话框

中更改循环中断 OB 的时间间隔。

在对时间具有严格要求的应用中，计数脉冲也可以记录在报警模块的过程报警 OB 中，例如

记录在 OB40 中。

表格 1-155 在报警 OB 中调用 FC PulseCounter

OB
PulseCounter 如果在一个 OB1 循环内会出现多个计数脉冲并要对这些计数脉冲进行采

集，则可将一个或多个 FC PulseCounter 集成在一个报警 OB 中，以采集

计数脉冲。

FC PulseCounter 多可处理任意数字输入的 8 个脉冲输入。在可编程 
SIMATIC 计数器中将采集的计数脉冲加和。其访问将计数值帧 (FB-
Cnt0x_S) 组合到一起的函数块。

组态错误 OB

有效性

仅适用于 S7-300/400

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2386 编程和操作手册, 11/2022



功能

在 S7‑300/400 CPU 中调用不存在的块时，CPU 通常会切换至 STOP 模式。诊断缓冲区会指

示哪个 FB、FC 或 DB 丢失。然后您可以重新加载丢失块并重新启动 CPU。
但是，如果当存在丢失块时您不想要 CPU 切换至 STOP 模式，或仅当某些块类型或块编号丢

失时切换至 STOP 模式，您可以在 OB121 中指定您想要的反应。

当块丢失时，即使您在 CPU 上加载了作为空块的 OB121，这也足够使 CPU 继续运行。如果

当 CPU 继续运行或切换至 STOP 模式时，您想要更多选择，请将 OB121 包含在用户程序中。

结合 SINAUT ST7，当 CPU 从另一个未知（或尚未知道）的 CPU 接收数据时，CPU 可能会切

换至 STOP 模式。例如，当您将数据点典型值添加至站，并提供完整的目标地址（目标用户

编号及目标对象编号）时，就会出现这种情况。指定的目标对象编号在以下情况下可能导致

目标用户停止：

• 一旦在站中安装了新数据点典型值，数据就会传送到目标。

• 如果目标 CPU 没有安装相应的接收典型值，则目标对象编号（= 接收的典型值背景数据

块）不存在。

将导致在接收到数据后立即切换至 STOP 模式。

为避免这种情况，建议在 OB121 中调用 FC ST7ObjectTest。

表格 1-156 在编程错误 OB 中调用 FC ST7ObjectTest

OB121
ST7ObjectTest 如果 CPU 接收到具有未知目标对象编号的数据，在 OB121 中调用 FC 

ST7ObjectTest，可阻止 CPU STOP。
无论 FC ST7ObjectTest 调用如何，可在 OB121 中任一点包含其他调用。

FC ST7ObjectTest 具有参数“StopInOtherCases”。如果由于另一数据块或 
FB 或 FC 丢失而调用 OB121 时，您可以在此指定在其他情况中（STOP 或
继续运行）发生的事件。

类型

以下数据类型用于 S7-300/400 和 S7-1500 的块中。
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PLC data types (UDT)

使用的 UDT
以下 PLC 数据类型 (UDT) 用于块库：

• TransmitBlock
CPU 与 TIM 之间的 UDT 数据传送

使用“Dat256D_S / Dat256D_R”典型值时，将 UDT 复制到相应 CPU 的“PLC 数据类型”(PLC 
data types) 目录中。典型值不会自动引用 UDT。
UDT 无需进行任何参数分配。

System data types (SDT)

使用的 SDT
以下系统数据类型 (SDT) 用于 DB BasicData，并在生成/编译 TD7 块时自动存储在 CPU 的“PLC 
数据类型”(PLC data types) 目录中：

• ConnectionDescription
SDT 是“BasicData”DB 的一部分，并且其数据类型为“Array[1..1] of 
ConnectionDescription”。包含有关连接描述的以下详细信息：

– 组态 DB 编号

– 连接类型

– 在使用 S7 连接情况下的 CFB 编号

– 本地 TIM 的用户编号。

• SubscriberObject
SDT 是“BasicData”DB 的一部分，并且其数据类型为“Array[1..1] of SubscriberObject”。包

含有关通信伙伴的以下信息：

– 伙伴的用户编号

– 连接说明的数组索引

– 用户类型

– 关于伙伴是本地或是远程的信息。
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主副本 (S7-300/400, S7-1500)

有效性

以下程序块位于全局库的主副本中：

• CPU300/400
用于 S7-300/400 CPU 的程序块

• CPU1500
用于 S7-1500 CPU 的程序块

这些块大致相同。除非另有说明，否则本说明同样适用于 S7-300/400 和 S7-1500 的块。

如果个别块不能用于前面提到的所有 SIMATIC 产品系列，或者 SIMATIC 产品系列的功能有所

不同，我们会明确指出。

Data point typicals

数据点典型值的类型与概述

数据点典型值的类型

数据点典型值处理相同信息类型的一个或多个数据点，例如 4 字节的二进制信息、4 个模拟

值或 1 字节命令等。

当调用数据点典型值 (FB) 时，需要指定相应的背景数据块，将要把数据写入或从中读取将

要传送的数据。

典型值传送方向

用于指定类型或数量信息的数据点典型值始终有两个版本：

• 用于采集和发送的典型值

• 用于接收和输出的典型值
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使用数据点典型值时，根据传送方向进行区分：

• 发送典型值

发送典型值处理数据并将其发送至远程伙伴。

其具有结尾“_S”例如： Bin04B_S, Ana04W_S
• 接收典型值

接收典型值从其远程伙伴接收数据。

其具有结尾“_R”例如： Bin04B_R, Ana04W_R
在两个通信伙伴上传送数据时，始终包含相应的典型值对。

示例：

• 监视方向

– 该站发送二进制数据，具有典型值 Bin04B_S。
– 中央站接收数据，具有典型值 Bin04B_R。

• 控制方向

– 中央站发送命令，具有典型值 Cmd01B_S。
– 该站接收命令，具有典型值 Cmd01B_R。

典型值名称结构

说明

无 SMS 块
与 STEP 7 V5 的块库不同，全局库“Telecontrol ST7”中不存在用于发送 SMS 的块。

可在 TIA Portal 中通过消息编辑器组态 STEP 7 Professional 的电子邮件和/或 SMS 发送，请

参见组态数据点和消息 (页 2274)部分。
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数据点典型值的名称根据以下规划分配：

表格 1-157 典型值名称结构

数据点类型 值数

每个数据帧发送

的 大值数

数据格式

X = 位
B = 字节

W = 字
D = 双字

R = 实数

下划线 功能

S
发送

R
接收

FS
在不进行 n 取 1 检查

的条件下发送

FR
在不进行 n 取 1 检查

的条件下接收

Bin = 二进制信息

Ana = 模拟值

Cnt = 计数值

Cmd = 命令

Set = 设定值、参数

Par = 参数

Dat = 数据（任意混

合信息类型）

数据点典型值概述

下表概要说明了数据点典型值。

表格 1-158 数据点典型值概述

数据格式 符号块名称 功能

二进制值典型值

Byte Bin04B_S 发送 4 字节二进制值

Byte Bin04B_R 接收 4 字节二进制值

模拟值典型值

Int Ana04W_S 发送 4 个模拟值

Int Ana04W_R 接收 4 个模拟值

Real Ana04R_S 以浮点数形式发送 4 个模拟值

（仅限 CPU 1500）
Real Ana04R_R 以浮点数形式接收 4 个模拟值

（仅限 CPU 1500）
计数值典型值

UInt, Word * Cnt01D_S 发送 1 个计数值

UInt, Word * Cnt01D_R 接收 1 个计数值
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数据格式 符号块名称 功能

UInt, Word * Cnt04D_S 发送 4 个计数值

UInt, Word * Cnt04D_R 接收 4 个计数值

命令典型值

Byte, USInt * Cmd01B_S 发送 1 字节命令

Byte, USInt * Cmd01B_FS 在无 n 取 1 控制的情况下发送 1 字节命令

Byte, USInt * Cmd01B_R 接收 1 字节命令（8 个中的 1 个）

Byte, USInt * Cmd01B_FR 在无 8 取 1 控制的条件下收到的 1 字节命令

Bit Cmd08X_S 针对特定位发送 8 个命令（仅限 CPU 1500）
Bit Cmd08X_R 针对特定位接收 8 个命令（仅限 CPU 1500）
设定值与参数典型值

Word Set01W_S 发送 1 个设定值并接收当前本地设定值。传送取

决于 n 取 1 控制（通过 FC Safe）。

Word Set01W_FS 发送 1 个设定值（无 n 取 1 控制）并接收当前本

地设定值。

Word Set01W_R 接收 1 个设定值并发送当前本地设定值

ARRAY [1...12] of 
DInt / UDInt / 
DWord / Real *

Par12D_S 发送 多 12 个双字的参数并接收当前本地参数。

传送取决于 n 取 1 控制（通过 FC Safe）。

ARRAY [1...12] of 
DInt / UDInt / 
DWord / Real *

Par12D_FS 发送 多 12 个双字（无 n 取 1 控制）的参数并接

收当前本地参数

ARRAY [1...12] of 
DInt / UDInt / 
DWord / Real *

Par12D_R 接收 多 12 个双字的参数并发送当前本地参数

用于变量数据类型和数量的典型值

ARRAY [1...12] of 
DInt / UDInt / 
DWord / Real *

Dat12D_S 发送 多 12 个双字的任意数据

ARRAY [1...12] of 
DInt / UDInt / 
DWord / Real *

Dat12D_R 接收 多 12 个双字的任意数据

Div. 数据类型 ** Dat12x1D_S 多发送 12 个通道的数据（仅限 CPU 1500）
Div. 数据类型 ** Dat12x1D_R 多接收 12 个通道的数据（仅限 CPU 1500）
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数据格式 符号块名称 功能

DWord Dat256D_S 发送 多 256 个双字的任意数据

DWord Dat256D_R 接收 多 256 个双字的任意数据

* S7‑300/400 不同时支持 USINT、UInt 和 UDInt。
** 有关支持的数据类型，请参见块描述。

不需要的参数

数据点典型值中不需要的参数可忽略。

重现参数

典型参数说明

在以下说明中，除了要处理的数据点编号，相同的数据点典型值将一起介绍。

在数据点典型值表中提供了各个参数的以下信息：

• 参数

参数名称

• 声明

参数类型

– INPUT
输入参数

– OUTPUT
输出参数

– IN_OUT
输入/输出参数

• 数据类型

该参数支持的数据类型

• 取值范围

• 默认值

参数的预设值

如果未组态数据点典型值的各个参数，则会使用默认值。

• 说明

参数的功能说明以及典型值特定的属性
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用于多个典型值的参数

以下参数用于 TD7onCPU 库的多个典型值。针对各个数据点典型值，这些参数只在此处介

绍一次，下文中不再赘述。

由于典型值使用情况的不同，某些参数的组态方式会存在差异。请注意下述典型值的使用。

PartnerNo

参数： PartnerNo
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 / 1 ... 32000
默认值： 0
说明： 伙伴的用户号

伙伴的用户号，必须通过其指定块通信。

• 在站典型值中，这通常是中央站的用户号或控制站（例如 ST7cc）的应用程序
的用户号。

• 对于中央站中使用的典型值，其通常是站的用户号。

值 0（零）对各种典型值类别的影响

  • 发送典型值 (1)
(Bin04B_S, Ana04W_S, Cnt01D_S/Cnt04D_S, Dat12D_S, Dat256D_S)
如果设置参数值为 0，则可将数据发送到已组态 ST7 连接的所有用户。在这
种情况下，会自动通过过程典型值发送参数“PartnerObjectNo”（值为零）。
如果在管理 (DB BasicData) 中未找到 PartnerNo，则会将该效果的条目写入诊
断缓冲区（事件 ID B101）。CPU 不切换为 STOP 模式。然后，在更正错误之
前，不再对该数据块进行处理。
注意

– 如果缺失“PartnerObjectNo”，则伙伴 CPU 上必须具有可以识别缺失对象编
号的列表（请参见 ListGenerator1500/300/400 FC (页 2514)）。

– 节点站中块的使用
如果节点站的 CPU 与较高级别用户和较低级别站保持连接，则会将带 
PartnerNo = 0 的数据帧传送给方向主站和方向站中的所有用户。

  • 发送典型值 (2)
(Cmd01B_S, Set01W_S, Par12D_S)
不允许采用值 0！
如果“PartnerNo”< 1 或 > 32000，则会在诊断缓冲区中输入错误消息（事件 
ID B100）。
如果所组态的值在允许范围内且正确，但在管理 (DB BasicData) 中未找到
“PartnerNo”，则也会将该条目写入诊断缓冲区（事件 ID B101）。CPU 不切换
为 STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。
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  • 接收典型值 (1)
(Bin04B_R, Ana04W_R, Cnt01D_R/Cnt04D_R, Dat12D_R, Dat256D_R)
不允许采用值 0！
如果 PartnerNo < 1 或 > 32000，则会在诊断缓冲区中输入错误消息（事件 ID 
B100）。
如果所组态的值在允许范围内且正确，但在管理 (DB BasicData) 中未找到
“PartnerNo”，则也会将该条目写入诊断缓冲区（事件 ID B101）。CPU 不切换
为 STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。
如果 CPU 接收到此典型值的数据帧，则会进行检查以确定数据帧中的源用户
号是否与此处所组态的“PartnerNo”一致。如果两个用户号不同，则会丢弃接
收到的信息并在诊断缓冲区中输入错误消息（事件 ID B130）。

  • 接收典型值 (2)
(Cmd01B_R, Set01W_R, Par12D_R)
如果典型值要接收来自多个伙伴的数据（例如，要接收多个控制中心的数
据），则将该参数设为值 0。
如果 CPU 接收到此典型值的数据且“PartnerNo”> 0，则会进行检查以确定数据
帧中的源用户号是否与此处组态的“PartnerNo”一致。如果两者不同，则会丢
弃接收到的信息并在诊断缓冲区中输入错误消息（事件 ID B130）。
如果“PartnerNo”=0，则将不会执行该检查。无论发送方是谁，都会将寻址到
该典型值的每个数据帧传递给典型值。
如果“PartnerNo”> 0，且在管理 (DB-BasicData) 中未找到该编号，则会将该条
目写入诊断缓冲区（事件 ID B101）。CPU 不切换为 STOP 模式。然后，在更
正错误之前，不再对该数据块进行处理。
注意

– 如果已设置“PartnerNo = 0”，请确保每个伙伴均发送具有完整目标地址（目
标用户号和目标对象编号）的数据。

– 节点站中块的使用
如果节点站的 CPU 与较高级别用户和较低级别站保持连接，则会将带 
PartnerNo = 0 的数据帧传送给方向主站和方向站中的所有用户。

PartnerObjectNo

参数： PartnerObjectNo
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 / 1 ... 32000
默认值： 0
说明： 伙伴的对象编号

伙伴上的对象编号（= DB 编号），块通过其进行通信。

值 0（零）对各种典型值类别的影响
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  • 发送典型值 (1)
(Bin04B_S, Ana04W_S, Cnt01D_S/Cnt04D_S, Dat12D_S, Dat256D_S)
如果为先前的参数设置了 PartnerNo = 0 ，则应将此参数设为 0。如果缺失
“PartnerObjectNo”，则伙伴 CPU 上必须具有可以识别缺失对象编号的列表（请
参见 FC-ListGenerator）。
如果伙伴为 ST7cc 控制中心，则可以省略指定此块的“PartnerObjectNo”步骤，
原因是 ST7cc 中没有作为目标对象的 DB。ST7cc 仅基于数据帧中的源地址对
其数据进行解码。

  • 发送典型值 (2)
(Cmd01B_S, Set01W_S, Par12D_S)
不允许采用值 0！
如果参数分配不正确（< 1 或 > 32000），则会在诊断缓冲区中输入错误消息
（事件 ID B102）。CPU 不切换为 STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再
对该数据块进行处理。

  • 接收典型值 (1)
(Bin04B_R, Ana04W_R, Cnt01D_R/Cnt04D_R, Dat12D_R, Dat256D_R)
不允许采用值 0！
如果参数分配不正确（< 1 或 > 32000），则会在诊断缓冲区中输入错误消息

（事件 ID B102）。CPU 不切换为 STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再
对该数据块进行处理。
如果 CPU 接收在此处组态的对象的数据，则会进行检查以确定数据帧中的源
对象编号是否与此处组态的“PartnerObjectNo”一致。如果两者不同，则会丢
弃所接收的信息。在诊断缓冲区中输入错误消息（事件 ID B131）。

  • 接收典型值 (2)
(Cmd01B_R, Set01W_R, Par12D_R)
在以下情况下必须设置为 0：
– 伙伴不是 S7 CPU，即没有作为目标的 DB 编号。例如，如果伙伴是 ST7cc 

控制中心，就会出现这种情况。

– 存在多个伙伴 (PartnerNo = 0)，典型值要从其接收数据。这些伙伴的相应
对象通常具有不同的编号，也就是说，无法在此处指定唯一编号。

如果 CPU 接收在此处组态的对象的数据且“PartnerObjectNo”> 0，则会进行检
查以确定数据帧中的源对象编号是否与此处组态的“PartnerObjectNo”一致。如
果两者不同，则会丢弃所接收的信息。在诊断缓冲区中输入错误消息（事件 
ID B131）。
如果“PartnerObjectNo”=0，则将不会执行该检查。无论发送方对象是谁，都
会将寻址到该对象的每个数据帧传递给接收对象。

Enabled

参数： Enabled
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： TRUE
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地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7
存储器位 M 0.0 ... M n.7

L 0.0 ... L n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明： 启用块处理

• 如果启用处理，则会执行块的所有功能。

• 如果尚未启用处理，则会出现不同的响应：

未启用处理

  • 发送典型值
(Bin04B_S, Ana04W_S, Cnt01D_S, Cnt04D_S, Dat12D_S, Dat256D_S)
还适用于  Set01W_R, Par12D_R 的镜像值
如果未启用处理，则块只能在组织级进行通信；也就是说，可以发送和接收
组织帧。
请注意：一般查询将获得响应，但响应帧包含锁定时有效的数据。
注意
此处描述的应答不适用于 Cmd01B_R，（请参见命令典型程序块 Cmd01B_R 
(页 2427)）！

  • 接收典型值
(Bin04B_R, Ana04W_R, Cnt01D_R, Cnt04D_R, Dat12D_R, Dat256D_R)
还适用于  Set01W_S, Par12D_S 的镜像值
如果未启用处理，则块只能在组织级进行通信；也就是说，可以发送和接收
组织帧。
请注意：仍可发送请求及接收应答，但不会将接收到的消息输出到输出。有
关相关输出的信息，请参见相应数据点典型值的说明。
注意
此处描述的应答不适用于 Cmd01B_S，请参见命令典型程序块 Cmd01B_S 
(页 2421)！

ImageMemory

参数： ImageMemory
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： TRUE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
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用于典型值 Bin04B_S, Ana04W_S, Cnt01D_S/Cnt04D_S, Set01W_R, Par12D_R, 
Dat12D_S

说明：

 
 

针对自发数据传输的镜像存储器原理

• TRUE
根据镜像存储器原理传输数据。
采用镜像存储器原理可减小存储数据帧所需的空间，并可使 WAN 上的数据通
信量尽可能少。在大多数情况下，默认值 TRUE 是正确选择。

• FALSE
根据发送缓冲区原理传输数据。
仅在需要保存数据点的单个数据更改并将其传送到伙伴时（例如，带时间戳
的报警），才需要用到发送缓冲区原理。

Conditional

参数： Conditional
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： TRUE
地址范围： 存储器位 M 0.0 ... M n.7

L 0.0 ... L n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7

用于典型值 Bin04B_S, Ana04W_S, Cnt01D_S/Cnt04D_S, Set01W_R, Par12D_R, 
Dat12D_S

说明： 有条件自发数据传输

有关此参数的信息会在下文的“Unconditional”参数部分进行介绍。

Unconditional

参数： Unconditional
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
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地址范围： 存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
用于典型值 Bin04B_S, Ana04W_S, Cnt01D_S/Cnt04D_S, Set01W_R, Par12D_R, 

Dat12D_S, Dat256D_S
说明： 无条件自发数据传输

通过这两个参数“Conditional”和“Unconditional”，可决定值发生更改时是立即

（无条件自发）还是稍后适时（有条件自发）通过模块传送数据帧。

按照如下方式对这两个参数进行组态：

• 有条件自发传送（不必立即）

– Conditional = TRUE
– Unconditional = FALSE

• 无条件自发传送（立即）

– Conditional = FALSE
– Unconditional = TRUE

已选择了两个参数的默认值，因此不会立即传输数据帧。

立即或稍后传输数据帧的决定仅取决于拨号网络。

在拨号网络中，必须根据具体情况决定是否需要立即传送数据点值的更改并

立即建立连接。例如，带报警的数据点就会需要。

在专用线路上，即使将“Conditional”和“Unconditional”组合设置为“非立

即”，也始终立即传送。在专用线路上，无需更改两参数的设置。

 

Permanent

说明

参数无关

参数 (INPUT, Bool) 仅出现在 S7-300/400 的块中。

其功能不再受 S7-300/400 的支持，其值始终 = FALSE。

TimeStamp

参数： TimeStamp
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
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默认值： FALSE
用于典型值 Bin04B_S, Ana04W_S, Cnt01D_S/Cnt04D_S, Dat12D_S, Dat256D_S, 

Set01W_R, Par12D_R
说明： 时间戳

• TRUE
将带时间戳传送数据帧。
前提是本地 TIM 提供的时间在 CPU 上可用。有关更多详细信息，请参见 FC 
TimeTask 的说明。
注意
如果用于 Ana04W_S，请记住时间戳与参数“MeanValueGeneration”的相关
性，请参见模拟值典型程序块 Ana04W_S (页 2408)。

• FALSE
将不带时间戳传送数据帧。

有关时间戳格式的信息，请参见时间戳 (页 2401)部分。

说明

重新初始化 (Re-initialization)
该参数需要重新初始化 CPU。
建议：

不要在运行时或重新启动后更改参数。

NewData

参数： NewData
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL

(Dat256D_R : DWORD)
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
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用于典型值 Bin04B_R, Ana04W_R, Cnt01D_R/Cnt04D_R, Cmd01B_R, Set01W_S, 
Set01W_R, Par12D_S, Par12D_R, Dat12D_R, Dat256D_R
使用 Dat256D_R 时，输出占用一个双字，每个段有一个状态。

说明：

 
 
 

接收新数据

NewData 输出用于用户特定的进一步处理，例如以特定方式对接收新数据做

出响应。

每当块收到新数据，并将其输出至特定典型值的输出时，在一个 OB1 循环内，

NewData 设置为 TRUE。
有关特定输出的信息，请参见各数据点典型值的说明。

将该参数用于数据点典型值“Set01W_R”和“Par12D_R” 时，如果在 Local = 1 状
态输入新的本地值，则在一个 OB1 循环内也将 NewData 设置为 TRUE。
如果不需要此参数，保留不处理即可。

时间戳

SINAUT 时间戳的格式

对于很多数据点典型程序块，可使用 TimeStamp 参数指示应传送带时间戳的对象数据。

但在接收数据点典型程序块时，没有输出参数可用来输出所接收到的时间戳。时间戳仅保存

在背景数据块中，调用各个接收典型程序块时已指定该背景数据块。为了进一步处理时间戳，

必须由用户程序从数据块中读出数据。

时间戳保存在两个数据双字中，这两个数据双字在所有对象数据块中的名称都相同：

双字的名称 内容

RecTimeStamp_1 年、月、日和小时

RecTimeStamp_2 分、秒、毫秒和时间状态
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除了时间状态使用半个字节外，日期和时间均以 BCD 格式编码。

表格 1-159 时间戳的结构分配

双字的名称 字节编

号

内容

High nibble Low nibble
RecTimeStamp_1 0 年 * 10 年 * 1

1 月 * 10 月 * 1
2 日 * 10 日 * 1
3 时 * 10 时 * 1

RecTimeStamp_2 0 分 * 10 分 * 1
1 秒 * 10 秒 * 1
2 毫秒 * 100 毫秒 * 10
3 毫秒 * 1 时间状态

表格 1-160 半个字节的“时间状态”的位分配（RecTimeStamp_2 字节 3 的低半字节）

位号 值 含义

0 0 时间无效

1 时间有效

1 0 标准时间

1 夏令时

2   未使用

3   未使用

时间双字占用不同的地址，具体视典型程序块而定。在背景数据块中或在功能块的声明标头

中查找这两个双字的绝对地址。

对背景数据块采用符号名称更为方便。这样便可以使用符号地址读取信息。在这种情况下，

无需考虑实际的绝对地址。这些地址自动由 STEP 7 使用。以下示例清晰说明了此操作过程。

示例

背景数据块的符号名称： ObjectDB27
用于读取日期和时间以及保存在以数据字节 100 开头的 DB20 中的 STEP 7 程序，采用 STL 编
程时显示如下：

L "ObjectDB27".RecTimeStamp_1
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T DB 20.DBD 100

L "ObjectDB27".RecTimeStamp_2

T DB 20.DBD 104

模拟值典型值 Ana04R_S

有效性

仅限 S7-1500

功能

以 32 位浮点数形式发送 4 个模拟值

Ana04R_S 以瞬时值形式传送 4 个模拟值。在传送过程中，将采集当前未决的模拟值，并将

其传送给伙伴。

说明

四个模拟值的常见处理

处理参数（例如阈值、滤波系数等）在每个典型程序块中只存在一次。这些参数共同应用于

全部 4 个模拟值；换言之，无法为单个模拟值设置这些参数。因此，每个典型程序块都只能

采集处理方式相同的模拟值。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
ImageMemory
Conditional
Unconditional
TimeStamp

有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。
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参数： ThresholdIntegration
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： 根据积分原理处理阈值

可利用此参数指定是否在阈值处理过程中使用积分原理。

如果是默认值 FALSE，则计算阈值时不使用积分原理。这种情况下，远程控

制线路上的数据通信量以及 CPU 与 TIM 之间的本地数据通信量更少一些。

参数： ZeroLimitation
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： TRUE
说明：

 
 

零限制

如果此参数激活，将禁止使用负数，负数被替换为 0。

参数： TriggerInput
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
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说明： 触发器输入

“TriggerInput”输入的沿变化为 0 → 1 时，可以在所需时间触发模拟值帧的传

送。

示例：

带时间戳的时间驱动模拟值传送，用于在控制中心提供模拟值归档。

确保将“ImageMemory”参数设置为 FALSE，以防止在 TIM 站上保存时覆盖这

些带时间戳的数据帧。

FC Trigger 块可用于通过“TriggerInput”以时间驱动方式触发传送。

如果不需要此参数，保留不处理即可。然后应根据“ThresholdValue”和
“ThresholdIntegration”阈值参数触发传送。

  “TriggerInput”实际上只是间接触发传送。“TriggerInput”沿变化为 0 → 1 时，

数据帧将与其当前值放到一起，并传送到本地 TIM 中。TIM 负责实际传送给

伙伴。对于专线或无线网络，可以直接进行传送。对于拨号连接，数据帧可

以先保存在 TIM 上，并在稍后的时间发送。例如，原因可以是数据帧已标记为

“有条件自发”，参见参数“Conditional”。

参数： AnalogInput_1 ... _4
声明： INPUT
数据类型： REAL
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0.0
地址范围： 位存储器地址 MD0 ... MDn

数据地址 LD0 ... LDn
DBm.DBD0 ... DBDn

说明： 模拟量输入字

对于数据帧中要传送的每一个模拟值，均可指定 FB 获取模拟信息的位置。可

以使用数据块与位存储器地址区的任意组合。

如果不需要这些参数，保留不处理即可。对于数据帧中的这些模拟输入，将

传送值 0。

参数： SamplingPeriod
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 ... 32767 [ms]
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默认值： 500
说明： 模拟输入的采集间隔（毫秒）。

以下参数需要采集间隔：

• 根据积分原理形成阈值 (ThresholdIntegration)
• 模拟输入值滤波 (SmoothingFactor)
必须选择足够高的值，以确保新值是在模拟输入的加密时间内所采集。指定

的间隔至少要与选定分辨率（8 ... 15 位）情况下所使用的模拟输入模块的编

码时间相同。

还必须大量选择值，这样，即使分辨率 高，模拟模块的输入数量也 高，仍

然可以采集到模拟值。

如果指定的“SamplingPeriod”过短，可能导致内部累加计数器溢出。

参数： ThresholdValue
声明： INPUT
数据类型： REAL
取值范围： +1.175495e-38 ... +3.402823e+38
默认值： 1.0
说明： 阈值

如果未组态，则使用默认值 1.0。
应注意“ThresholdValue” = 0 的情况：不会根据阈值检查更改。模拟值帧只会

在以下情况下发送：

• 当有通过“TriggerInput”输入进行的触发时（通常是时间驱动触发或者事件驱
动触发）。

• 当对站常规请求或单独请求数据帧时。

参数： SmoothingFactor
声明： INPUT
数据类型： REAL
取值范围： 1.0 （无滤波）

4.0 （弱滤波）

32.0 （中滤波）

64.0 （强滤波）
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默认值： 1.0
说明：

 
 

滤波系数

使用滤波系数，可以根据系数将快速波动的模拟值滤波到更高或更低的范围。

因此可以选择更窄的阈值区间 (ThresholdValue)。
这些滤波系数与针对一些 S7 模拟量输入模块所组态的滤波系数完全相同。计

算滤波时使用的公式与在输入模块上使用的公式相同：

yn = 当前周期 n 中的滤波值

yn-1 =上一周期 n-1 中的滤波值

xn = 当前周期 n 中的采集值

k = 滤波系数

模拟值典型值 Ana04R_R

有效性

仅限 S7-1500

功能

以 32 位浮点数形式接收 4 个模拟值

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： AnalogOutput_1 … _4
声明： OUTPUT
数据类型 REAL
取值范围： 请参见地址范围
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默认值： 0.0
地址范围：

 
位存储器地址 MD0 ... MDn
数据地址 LD0 ... LDn

DBm.DBD0 ... DBDn
说明： 可以选择由 FB 接收的各个模拟值的输出位置。可根据需要混用数据块地址和

位存储器地址区域中的地址。

如果不需要这些参数，保留不处理即可。

参数： NewData
有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 
(页 2393)。

特定于典型程

序块的响应：

每当 FB 收到新数据，并将其输出至“AnalogOutput_1”到“AnalogOutput_4”
时，在一个 OB1 循环内，“NewData”输出设置为 TRUE。

模拟值典型程序块 Ana04W_S

功能

将 4 个模拟值以 16 位值的形式发送

Ana04W_S 交替传送 4 个模拟值：

• 作为瞬时值

在传送过程中，将采集当前未决的模拟值，并将其传送给伙伴。

• 作为平均值

将以一定的时间间隔（可选）积累未决模拟值。在传送过程中，从总值得到平均值，并

将平均值传送给伙伴。

说明

四个模拟值的常见处理

处理参数（例如阈值、滤波系数等）在每个典型程序块中只存在一次。这些参数共同应用于

全部 4 个模拟值；换言之，无法为单个模拟值设置这些参数。因此，每个典型程序块都只能

采集处理方式相同的模拟值。
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参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
ImageMemory
Conditional
Unconditional

有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： TimeStamp
有关声明、数据类型、值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 (页 2393)部分。

特定于典型程

序块的功能

设置为 TRUE 时，时间戳取决于参数“MeanValueGeneration”的设置：

• MeanValueGeneration = FALSE
瞬时值传送到数据帧中。
数据帧中的时间戳为数据帧中瞬时值的采集时间。

• MeanValueGeneration = TRUE
数据帧中包含平均值。
时间戳为平均值计算完成时的时间。
平均值计算的开始时间不包含在数据帧中，但这一时间等于之前传送的平均
值帧的时间戳。

参数： ThresholdIntegration
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： 根据积分原理处理阈值

可利用此参数指定是否在阈值处理过程中使用积分原理。

如果是默认值 FALSE，则计算阈值时不使用积分原理。这种情况下，远程控

制线路上的数据通信量以及 CPU 与 TIM 之间的本地数据通信量更少一些。

如果 MeanValueGeneration = TRUE（模拟值作为平均值发送），

“ThresholdIntegration”参数没有意义。
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参数： ZeroLimitation
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： TRUE
说明：

 
 

零限制

如果此参数激活，将禁止使用负数，负数被替换为 0。

参数： TriggerInput
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
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说明： 触发器输入

“TriggerInput”输入的沿变化为 0 → 1 时，可以在所需时间触发模拟值帧的传

送。

示例：

带时间戳的时间驱动模拟值传送，用于在控制中心提供模拟值归档。

确保将“ImageMemory”参数设置为 FALSE，以防止在 TIM 站上保存时覆盖这

些带时间戳的数据帧。

如果数据块计算平均值，则计算周期的持续时间由“TriggerInput”输入决定。

每次此输入触发传送时，当前周期结束，新周期开始。相邻两次数据帧触发

的间隔决定了平均值计算周期的持续时间。

FC Trigger 块可用于通过“TriggerInput”以时间驱动方式触发传送。

如果不需要此参数，保留不处理即可。然后应根据“ThresholdValue”和
“ThresholdIntegration”阈值参数触发传送。

  “TriggerInput”实际上只是间接触发传送。“TriggerInput”沿变化为 0→1 时，数

据帧将与其当前值/平均值放到一起，并传送到本地 TIM 中。TIM 负责实际传

送给伙伴。对于专线或无线网络，可以直接进行传送。对于拨号连接，数据

帧可以先保存在 TIM 上，并在稍后的时间发送。例如，原因可以是数据帧已

标记为“有条件自发”，参见参数“Conditional”。

参数： MeanValueGeneration
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
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说明：

 
生成平均值

如果参数已启用，则要采集的模拟值将作为平均值传送。

如果选择生成平均值，则会循环采集当前未决的模拟值并将其累加。采集周

期取决于“SamplingPeriod”参数（例如 500 ms，另请参见此参数的说明）。

传送一经“TriggerInput”输入触发，就会根据累加值计算平均值。随后，再次

开始累加，以便计算下一个平均值。

如果模拟值帧传送是由常规请求或者单个请求所触发，也可以计算平均值。此

时平均值计算周期的持续时间为：从上一次传送（例如，通过 TriggerInput 触
发）的时间开始到发出常规请求或单个请求的时间。再次重新开始累加，以

便计算下一个平均值。

如果采集到的模拟值高于或者低于允许范围 (7FFFH bzw.8000H)，可立即将

该值用于平均值计算，或者在平均值计算期间禁用该值。可利用

“FaultSuppressionTime”参数确定所需响应：

  • FaultSuppressionTime = 0
如果采集的值高于过范围或低于欠范围，将立即取消平均值计算。当前平均
值计算周期中将 7FFFH 或 8000H 值保存为无效平均值，并在触发下一个模拟
值帧时发送。然后开始进行新的平均值计算。如果模拟值仍在过冲或下冲范
围内，则会再次将该新值保存为无效平均值，并在下一帧触发时发送。

• FaultSuppressionTime > 0
如果采集到的模拟值位于过冲或下冲范围内，则将在 FaultSuppressionTime 所
定义的 长持续时间，从平均值计算中排除这些无效值。如果超出该时间，则
将 7FFFH 或 8000H 值保存为无效平均值，并在触发下一个模拟值帧时发送。在
各个新平均值计算周期的平均周期内，该过程均相同，换言之，在
“FaultSuppressionTime”的周期内，将再次禁用无效值。
“FaultSuppressionTime”的周期还间接决定了每个平均值计算周期中的无效值
比例。例如，如果每 15 分钟计算一次平均值，并将“FaultSuppressionTime”设
置为 5 分钟，则在当前平均值计算周期内，如果采集的模拟值中有超过 1/3 的
值高于过冲或低于下冲，则平均值只能作为无效值发送。

参数： AnalogInput_1 ... _4
声明： INPUT
数据类型： WORD
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (W#16#0)
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地址范围： I/O 字 PIW0 ... PIWn
存储器字 MW0 ... MWn
数据字 LW0 ... LWn

DBm.DBW0 ... n
说明： 模拟量输入字

对于数据帧中要传送的每一个模拟值，均可指定 FB 获取模拟信息的位置。可

以根据需要将模拟输入模块的 I/O 字、数据块的数据字以及存储器字混合。

如果不需要这些参数，保留不处理即可。对于数据帧中的这些模拟输入，将

传送值 0。

参数： SamplingPeriod
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 ... 32767 [ms]
默认值： 500
说明： 模拟输入的采集间隔（毫秒）。

以下参数需要采集间隔：

• 根据积分原理形成阈值（阈值积分）

• 模拟输入值滤波（滤波系数）

• 生成平均值

必须选择足够高的值，以确保新值是在模拟输入的加密时间内所采集。指定

的间隔至少要与选定分辨率（8 ... 15 位）情况下所使用的模拟输入模块的编

码时间相同。

还必须大量选择值，这样，即使分辨率 高，模拟模块的输入数量也 高，仍

然可以采集到模拟值。

如果计算平均值，则 SamplingPeriod 应不小于 500 ms。如果计算非常长的

时间段的平均值，时间必须以下列方式增加：

• 平均值计算周期 12 小时：SamplingPeriod = 1000 [ms]
• 平均值计算周期 24 小时：SamplingPeriod = 2000 [ms]
如果指定的“SamplingPeriod”过短，可能导致内部累加计数器溢出。不得超出

双精度整数的 大值 2 147 483 647。检测到溢出时，将传送当前平均值计

算周期的无效平均值 8000H。
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参数： ThresholdValue
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 / 1 ... 32767
默认值： 270
说明： 阈值

指定阈值时，要将模拟值的加密范围考虑在内。来自 S7 模拟输入的原始值始

终在 0 ... 27648 (= 0 ... 100 %) 或者 + 27648 (= + 100%) 的范围内编码。根

据模拟输入的分辨率，该值从 128（8 位分辨率）或 1（15 位分辨率）跳跃。

如果采集的模拟值编码范围不同，则指定针对此种情况的阈值。

如果未组态参数，则使用默认值 270。该值约为正常 S7 模拟原始值范围的 
1%。

应注意“ThresholdValue” = 0 的情况

不会根据阈值检查更改。模拟值帧只会在以下情况下发送：

• 当有通过“TriggerInput”输入进行的触发时（通常是时间驱动触发或者事件驱
动触发）。

• 当对站常规请求或单独请求数据帧时。

• 当模拟值移动到过冲或下冲范围内时（7FFFH 或 8000H）（可能在为
“FaultSuppressionTime”设置的禁用时间过去之后）。

当 MeanValueGeneration = TRUE 时，例如，模拟值作为平均值发送，

“ThresholdValue”参数没有意义。

参数： SmoothingFactor
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 1 （无滤波）

4 （弱滤波）

32 （中滤波）

64 （强滤波）
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默认值： 1
说明：

 
 

滤波系数

当 MeanValueGeneration = TRUE 时，例如，模拟值作为平均值发送，

“ThresholdValue”参数没有意义。

使用滤波系数，可以根据系数将快速波动的模拟值滤波到更高或更低的范围。

因此可以选择更窄的阈值区间 (ThresholdValue)。
这些滤波系数与针对一些 S7 模拟量输入模块所组态的滤波系数完全相同。计

算滤波时使用的公式与在输入模块上使用的公式相同：

yn = 当前周期 n 中的滤波值

yn-1 =上一周期 n-1 中的滤波值

xn = 当前周期 n 中的采集值

k = 滤波系数

参数： FaultSuppressionTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 ... 32767
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默认值： 0
说明：

 
 

故障抑制时间（秒）。

在此处所指定的时间段内，将禁止传送位于过冲范围或下冲范围（7FFFH 或 
8000H）的模拟值。只有在这段时间过去后，才发送值 7FFFH 或者 8000H（如

果仍处于未决状态）。如果在这段时间内，值再次恢复为低于 7FFFH 或高于 
8000H，则会立即按正常情况发送。下次采集到 7FFFH 或 8000H 时，将在整

个持续时间范围内再次启动抑制时间。

这通常用于暂时抑制大功率泵和电机启动时可能产生的电流值。在某些情况

下，模拟量输入可能会多次超出 大范围。抑制值可防止这些值作为控制中

心系统的故障值发送。

抑制值将调整为由 S7 模拟量输入模块作为原始值所采集的模拟值。这些模块

将返回针对所有输入范围（也包括非零 小输入）指定的上溢或下溢范围值。

如果提供了现成的值，则当出现过冲或者下冲时，仅当这些值也采用值 7FFFH 
或者 8000H 时，才能执行故障抑制。否则，不需要为参数输入任何值。

该参数也可以与平均值计算结合使用，用于暂时抑制值 7FFFH 或者 8000H（请

参见参数 MeanValueGeneration）。

如果没有指定参数，则默认使用 0 秒。首次检测到采集值 7FFFH 或 8000H 时
立即进行发送，同时还发送平均值计算（作为当前平均值计算周期的无效平

均值）。

模拟值典型程序块 Ana04W_R

功能

接收 4 个模拟值（以 16 位值的形式）

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： AnalogOutput_1 … _4
声明： OUTPUT
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数据类型 WORD
默认值： TRUE
说明 0 (W#16#0)
  取值范围： I/O 字

存储器字

数据字

PQW0 ... PQWn
MW0 ... MWn
LW0 ... LWn
DBm.DBW0 ... n

  可以选择由 FB 接收的各个模拟值的输出位置。可以根据需要将模拟输出模块

的 I/O 字、数据块的数据字以及存储器字混合。

如果不需要这些参数，保留不处理即可。

参数： NewData
有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 
(页 2393)。

特定于典型程

序块的响应：

每当 FB 收到新数据，并将其输出至“AnalogOutput_1”到“AnalogOutput_4”
时，在一个 OB1 循环内，“NewData”输出设置为 TRUE。

二进制值典型程序块 Bin04B_S

功能

发送 4 字节二进制信息

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
ImageMemory
Conditional
Unconditional
TimeStamp
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。
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参数： InputByte_1 … _4
声明： INPUT
数据类型： BYTE
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (B#16#0)
地址范围： 输入字节 IB0 ... IBn

PIB0 ... PIBn
存储器字节 MB0 ... MBn

LB0 ... LBn
数据字节 DBm.DBB0 ... n

说明： 输入字节

指定要由 FB 传送的二进制信息的存储区（1 到 4 字节）。

可以混合来自过程输入映像的输入字节、直接来自数字输入模块的 I/O 字节、

来自数据块的数据字节以及存储器字节。

如果不需要这些参数，保留不处理即可。

对于未组态的字节，传送值 0（零）。

参数： DisableMask
声明： INPUT
数据类型： DWORD
取值范围： 0 ... 2147483647

• 32 位二进制数
2#0 ... 2#11111111_11111111_11111111_11111111

• 32 位十六进制数
DW#16#0 ... DW#16#FFFF_FFFF

默认值： 0 (2#0)
说明： 禁用屏蔽

• 对于每个要阻止的输入，在位模式的相关位置输入 1。
• 对于其它输入，输入 0。
在传送过程中，禁用的输入的值始终为 0（零）。

有关“InputByte_1”到“InputByte_4”的 32 个输入分配给禁止掩码的 32 个位的

情况，请参见下表。
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  InputByte_1 InputByte_2 InputByte_3 InputByte_4
位 .

7
.
6

.
5

.
4

.
3

.
2

.
1

.
0

.
7

.
6

.
5

.
4

.
3

.
2

.
1

.
0

.
7

.
6

.
5

.
4

.
3

.
2

.
1

.
0

.
7

.
6

.
5

.
4

.
3

.
2

.
1

.
0

2# _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _
DW#
16#

_ _ _ _ _ _ _ _

参数： InversionMask
声明： INPUT
数据类型： DWORD
取值范围： 0 ... 2147483647

• 32 位二进制数
2#0 ... 2#11111111_11111111_11111111_11111111

• 32 位十六进制数
DW#16#0 ... DW#16#FFFF_FFFF

默认值： 0 (2#0)
说明： 反转掩码

例如，当混合使用多个以开路和闭路原理工作的传感器时，可以使用输入信

号的反转值。

• 对于每个要反转的输入，在位模式的相关位置输入 1。
• 对于其它输入，输入 0。
有关“InputByte_1”到“InputByte_4”的 32 个输入分配给反转掩码的 32 个位的

情况，请参见下表。

  InputByte_1 InputByte_2 InputByte_3 InputByte_4
位 .

7
.
6

.
5

.
4

.
3

.
2

.
1

.
0

.
7

.
6

.
5

.
4

.
3

.
2

.
1

.
0

.
7

.
6

.
5

.
4

.
3

.
2

.
1

.
0

.
7

.
6

.
5

.
4

.
3

.
2

.
1

.
0

2# _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _
DW#
16#

_ _ _ _ _ _ _ _
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二进制值典型程序块 Bin04B_R

功能

接收 4 字节二进制信息

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： OutputByte_1 … _4
声明： OUTPUT
数据类型： BYTE
取值范围： 请参见地址范围。

默认值： 0 (B#16#0)
地址范围： 输出字节 QB0 ... QBn

PQB0 ... PQBn
存储器字节 MB0 ... MBn

LB0 ... LBn
数据字节 DBm.DBB0 ... n

说明： 输出字节

指定要输出的二进制信息的二进制信息存储区（1 到 4 个字节）。

可以混合来自过程映像输出的输出字节、直接来自数字输出模块的 I/O 字节、

来自数据块的数据字节和存储器字节。

如果不需要这些参数，保留不处理即可。

有关使用用户程序读取随数据一起接收到的时间戳的信息，请参见时间戳 
(页 2401)部分。
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参数： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)。
当 FB 接收到新数据并将其输出到输出字节“OutputByte_1”到“OutputByte_4”
时，输出“NewData”在一个 OB1 循环内始终设置为 TRUE

命令典型程序块 Cmd01B_S

功能

发送含 8 取 1 检查的单字节命令。

8 取 1 检查由数据点典型程序块执行。

n 取 1 检查由 FC Safe 执行。

说明

所需 FC Safe
使用 Cmd01B_S 时，数据只能在循环程序中链接了 FC Safe 时才能传送。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： Enabled
  有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

特定于典型程

序块的响应：

启用块处理

如果禁用处理，则 FB 仅检查是否已取消禁用状态。处于该状态的块无法发送

任何组织帧，因此无法在组织级通信。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2421



参数： CommandInputByte_HW
声明： INPUT
数据类型： BYTE
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (B#16#0)
地址范围： 输入字节 IB0 ... IBn

PIB0 ... PIBn
存储器字节 MB0 ... MBn

LB0 ... LBn
数据字节 DBm.DBB0 ... n

说明：

 
用于硬件输入的命令输入字节。

该命令输入字节专用于使用硬件（即通过数字输入）输入命令。还允许使用

存储器或数据字节的输入，但必须确保未决命令已在输入字节复位（释放命

令按钮后，在硬件输入期间复位）。

当检测到输入时，如果在 8 取 1 和 n 取 1 检查中未检测到错误，并且设置了

中央使能存储器位，则会传送命令。在经过所选的设定时间延迟后，由 FC 
Safe 自动设置（参见 FC Safe，“InputDelayTime”参数）。

如果检测到 8 取 1 或 n 取 1 错误，则不再处理输入的命令。只有之前在一个 
OB1 循环时间内未在 CPU 中检测到硬件命令（在含硬件输入的各种命令输入

数据块中）时，才能再次读入新命令。

FB 在诊断缓冲区输入检测到的 8 取 1 或 n 取 1 错误（事件 ID B171 或 B172）。

错误状态也可以通过 FC Safe 的“InputError”输出来指示（参见 FC Safe，
“InputError”参数），并且只要错误未更正，就会一直指示。

名称： CommandInputByte_SW
声明： IN_OUT
数据类型 BYTE
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (B#16#0)
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地址范围： 存储器字节 MB0 ... MBn
数据字节 DBm.DBB0 ... n
这是一个输入/输出参数（声明 IN_OUT）。使用此参数类型指定本地位存储

器非常复杂，因此不应使用。

说明

 
用于软件输入的命令输入字节

该命令输入字节专用于使用软件输入命令，即通过用户程序或者操作面板 (OP) 
输入命令。当检测到输入时，如果在 8 取 1 和 n 取 1 检查中未检测到错误，则

命令 id 会在输入字节复位，并进行传送。此处忽略中央使能存储器位，因为

它仅用于通过硬件进行命令输入（参见“CommandInputByte_HW”）。

如果检测到 8 取 1 或 n 取 1 错误，则不再处理输入的命令。只有之前在一个 
OB1 循环时间内未在 CPU 中检测到软件命令（在含软件输入的各种命令输入

块中）时，才能再次读入新命令。

FB 在诊断缓冲区输入检测到的 8 取 1 或 n 取 1 错误（事件 ID B171 或 B172）。

中央数据块 BasicData 中也设置了适当的错误位，可以通过软件查询这些错

误位。更多详细信息，请参见 FC Safe 的描述。

原则上可以在每个 OB1 循环的“CommandInputByte_SW”中创建一个新的命

令。但是，每个 OB1 循环只能有一个命令，这适用于含软件输入的所有命令

输入块（n 取 1 检查）。因此，两个连续软件命令之间不需要有“空循环”。

说明

CommandInputByte_HW / CommandInputByte_SW
如果需要通过硬件和软件输入相同的命令，则可以同时使用“CommandInputByte_HW”和
“CommandInputByte_SW”这两个命令输入。

如果通过硬件输入和软件输入这两个输入字节同时输入一个命令，只能输入完全相同的命令。

然后进一步处理硬件输入。

在所有其它情况下，输入将被拒绝，并在诊断缓冲区中输入错误消息（事件 ID B170）。错

误状态也可以通过 FC Safe 的 InputError 输出来指示。中央数据块 BasicData 中设置了适当

的错误位，可以通过软件查询这些错误位（请参见 FC Safe）。

命令典型值 Cmd01B_FS

有效性

仅限 S7-1500
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功能

发送 1 字节命令（无 8 取 1 测试）。这意味着无需在循环程序中调用 FC Safe。
由于缺少 8 取 1 检查，因此传送安全性较低。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： Enabled
  有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

特定于典型程

序块的响应：

启用块处理

如果禁用处理，则 FB 仅检查是否已取消禁用状态。处于该状态的块无法发送

任何组织帧，因此无法在组织级通信。

参数： HWmode
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
说明： 该参数指定块采用硬件模式 (TRUE) 还是软件模式 (FALSE)。根据所选模式，

CommandInputByte 可用于硬件输入或软件输入。

在硬件模式下，命令的发送受边沿控制（边沿从 0 跳变为 1），命令不会自

动复位。

如果识别到命令，则仅在要发送的帧中包含该命令，并且该命令持续未决的

时间达到组态延迟时间 (InputDelayTime) 后才会被发送。

可能被延迟时间的第二条命令，如果尚未达到其输入延迟时间将被忽略，只

有在达到其输入延迟时间后才会发送。

与此同时输入发送缓冲区，„InputOK" 会设置 1 个循环。同一命令只有在事先

复位为“0”时，才能再次发送。

„InputDelayTime"、“MaxInputTime”和“InputError”参数共同应用于命令字节

的全部八个命令，并且仅在硬件模式下有效。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2424 编程和操作手册, 11/2022



名称： InputDelayTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： • 0 或保留不处理

不需要参数时

• 1 ... 32000
延迟时间的值范围，仅与硬件模式相关

说明： 通过硬件输入的命令的延迟时间（单位为 ms）。

建议延迟时间至少为 1000 ms。
该参数适用于命令字节的全部八个命令。在以下情况下，该参数不相关： 
参数 HWmode 设置为 FALSE。

名称： MaxInputTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： • 0 或保留不处理

不需要参数时

• 1 ... 32000
监视时间的取值范围

说明： 通过硬件输入的命令和设定值的监视时间（毫秒）。

建议监视时间至少为 30 s。
该参数适用于命令字节的全部八个命令。

如果不需要此参数，则指定 0（零）。

名称： InputOK
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 将命令输入到发送缓冲区时，“InputOK”显示也会设置一个循环。显示值与

“HWmode”参数无关。
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名称： InputError
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 显示硬件命令的输入错误

该参数适用于命令字节的全部八个命令。

如果至少有一个命令的未决时间超过“MaxInputTime”下组态的值，则此输出

设置为 1。
仅当全部 8 个可能的命令均无错误时，输出才复位为 0。
如果发生超时，则必须手动复位相应的命令。

名称： CommandInputByte
声明： IN_OUT
数据类型 BYTE
取值范围： 请参见地址范围
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地址范围： 存储器字节 MB0 ... MBn
数据字节 DBm.DBB0 ... n
硬件输入的地址范围：

输入字节 IB0 ... IBn
这是一个输入/输出参数（声明 IN_OUT）。使用此参数类型指定本地位存储

器非常复杂，因此不应使用。

说明

 
用于硬件输入的命令输入字节

HWmode 参数的值为 TRUE 时，该命令输入字节专用于使用硬件（即通过数

字量输入）输入命令。

只有在可以访问伙伴时，才能在发送缓冲区中输入命令。

用户必须自行复位输入字节中的未决命令。

用于软件输入的命令输入字节

HWmode 参数的值为 FALSE 时，该命令输入字节专用于使用软件输入命令，

即通过用户程序或者操作面板 (OP) 输入命令。

只有在可以访问伙伴时，才能在发送缓冲区中输入命令。

输入的命令将自动复位。

命令典型程序块 Cmd01B_R

功能

接收 1 字节命令（8 取 1）

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。
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参数： Enabled
有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 
(页 2393)部分。

特定于典型程

序块的响应：

启用块处理

如果禁用处理，则 FB 仅检查是否已取消禁用状态。不输出任何仍接收到的命

令。Cmd01B_R 无法发送或接收组织帧，因此处于该状态的 FB 无法在组织级

通信。

如果应将“Enabled”输入设定为可由开关控制，则此本地禁用意为不再输出接

收到的命令。但由于该块不能发送组织帧，从而无法将此本地块报告给伙伴

本身。必须借助另一个典型程序块（例如 Bin04B_S）完成。

参数： MultipleOutput
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明：

 
 

允许同时输出多个命令

使用此参数，可以指定是否可以同时输出多个（连续接收的）命令；换言之，

您可指定在接收到新命令同时之前收到的命令仍需输出时，该块如何作出响

应。

要求：命令输出时间尚未过去，用户程序尚未复位此命令。

• FALSE
不允许多个输出。新接收的命令将覆盖输出字节。因此，除非新命令与旧命
令相同，否则任何未决命令都将复位为 0。

• TRUE
允许多个输出。新接收到的命令写入当前输出字节。命令输出时间重计，并
应用于所有未决的命令。

参数： CommandOutputTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 ... 500
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默认值： 500
说明：

 
 

命令输出的命令输出时间（毫秒）

指定的时间适用于所有命令输出。

如果可以同时设置多个输出 (MultipleOutput = TRUE)，则对每个新接收到的

命令都将重计输出时间。这意味着将重新触发未决的命令。只有在输出时间

结束后，所有命令输出才会同时复位。

如果值为零，已设置的命令输出不会由命令典型程序块复位。需要通过用户

程序完成复位。

参数： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

当 FB 接收到新数据并将其输出到输出字节“CommandOuputByte”时，输出

“NewData”在一个 OB1 循环内始终设置为 TRUE。

参数： CommandOutputByte
声明： IN_OUT
数据类型： BYTE
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (B#16#0)
地址范围： （过程映像）输出字节 QB0 ... QBn

存储器字节 MB0 ... MBn
数据字节 DBm.DBB0 ... n
由于该参数是 IN_OUT 参数，因此不允许将命令字节的 I/O 直接输出到 PQB0 ... 
PQBn。使用此参数类型指定本地位存储器也有困难，因此不应使用该参数。

说明： 命令输出字节

为使命令输出可以由命令典型程序块本身和用户程序复位（当输出时间 = 0 
时），已将该参数声明为 IN_OUT 参数。

命令典型值 Cmd01B_FR

有效性

S7-1500
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功能

在无 8 取 1 检查的条件下收到的 1 字节命令由于缺少 8 取 1 检查，因此传送安全性较低。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： Enabled
有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 
(页 2393)部分。

特定于典型程

序块的响应：

启用块处理

如果禁用处理，则 FB 仅检查是否已取消禁用状态。不输出任何仍接收到的命

令。

如果“已启用”(Enabled) 输入可通过开关控制，则此本地禁用会导致不再输

出接收到的命令。但由于该块不能发送组织帧，从而无法将此本地块报告给

伙伴本身。必须借助另一个典型程序块（例如 Bin04B_S）完成。

参数： CommandOutputTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 ... 500
默认值： 500
说明：

 
 

命令输出的命令输出时间（毫秒）

指定的时间适用于所有命令输出。

对每个新接收到的命令重计输出时间。这意味着将重新触发未决的命令。只

有在输出时间结束后，所有命令输出才会同时复位。

如果值为零，已设置的命令输出不会由命令典型程序块复位。需要通过用户

程序完成复位。
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参数： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

当 FB 接收到新数据并将其输出到输出字节“CommandOuputByte”时，输出

“NewData”在一个 OB1 循环内始终设置为 TRUE。

参数： CommandOutputByte
声明： IN_OUT
数据类型： BYTE
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (B#16#0)
地址范围： （过程映像）输出字节 QB0 ... QBn

存储器字节 MB0 ... MBn
数据字节 DBm.DBB0 ... n
由于该参数是 IN_OUT 参数，因此不允许将命令字节的 I/O 直接输出到 PQB0 ... 
PQBn。使用此参数类型指定本地位存储器非常复杂，因此不应使用。

说明： 命令输出字节

为使命令输出可以由命令典型程序块本身和用户程序复位（当输出时间 = 0 
时），已将该参数声明为 IN_OUT 参数。

命令典型值 Cmd08X_S

有效性

S7-1500

功能

针对特定位通过 8 个通道发送 8 字节命令

不执行 n 取 1 测试，因为典型值不需要 FC Safe。
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参数

常规参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

名称： Enabled
  有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

特定于典型程

序块的响应：

启用块处理

如果禁用处理，则 FB 仅检查是否已取消处理锁定。处于该状态的块无法发送

任何组织帧，因此无法在组织级通信。

名称： CommandInput01..08
声明： IN_OUT
数据类型： Bool
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器 M 0.0 ... M n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
由于该参数是输入/输出参数（IN_OUT 声明），因此不允许将命令位的 I/O 直
接输出到 PQ0 ... PQn。此外，不应使用本地存储器的规范。

说明： 命令输入位

该参数出现八次，每个通道一次。

当检测到命令的输入时，将立即传输命令。每个命令都传输到字节的位 0 并
以字节的副本传输。

当检测到命令时，始终传输整个命令字节及其副本。

命令输入不会自动重置，也不会为永久挂起值 1 监控命令输入。确保重置挂

起命令。
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命令典型值 Cmd08X_R

有效性

S7-1500

功能

针对特定位通过 8 个通道接收 8 字节命令

有关 8 取 1 检查的信息，请参见下述内容。

参数

常规参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

名称： Enabled
有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 
(页 2393)部分。

特定于典型程

序块的响应：

启用块处理

如果禁用处理，则 FB 仅检查是否已取消处理锁定。不输出任何仍接收到的命

令。FB 无法发送或接收组织帧，因此处于该状态的 FB 无法在组织级通信。

如果“Enabled”输入可由开关控制，则此本地禁用意为不再输出接收到的命

令。由于该块不能发送组织帧，因此无法将此本地禁用报告回伙伴本身。必

须借助另一个典型程序块（例如 Bin04B_S）完成。

名称： CommandOutputTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 ... 500
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默认值： 500
说明： 命令输出的命令输出时间（毫秒）

指定的时间适用于所有命令输出。

对每个命令通道单独计算输出时间。仅当在输出中再次接收到同一命令，才

重新计算输出时间。其它命令的输出时间不受影响。

如果值为零，已设置的命令输出不会由命令典型程序块复位。需要通过用户

程序完成复位。

名称： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

当 FB 接收到新数据并将其输出到相应“CommandOuputXX”输出时，输出

“NewData”在一个 OB1 循环内始终设置为 TRUE。

名称： CommandOutput01..08
声明： IN_OUT
数据类型： Bool
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (B#16#0)
地址范围： 输出位 Q 0.0 ... Q n.7

存储器 M 0.0 ... M n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
由于该参数是输入/输出参数（IN_OUT 声明），因此不允许将命令位的 I/O 直
接输出到 PQ0 ... PQn。此外，不应使用本地存储器的规范。

说明： 命令输出位

该参数出现八次，每个通道一次。

为使命令输出可以由命令典型程序块本身和用户程序复位（当输出时间 = 0 
时），已将该参数声明为输入/输出参数 (IN_OUT)。

  在每个字节中执行内部 8 取 1 检查。

• 如果在一个字节中收到多个位，则输出以下错误：
0xB174 ‑ 8 取 1 错误

• 如果命令字节副本不同，则输出以下错误：
0xB173 ‑ 命令和控制字节不同

以上两种情况都会删除命令。
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计数值典型程序块 Cnt01D_S / Cnt04D_S

功能

• Cnt01D_S：发送 1 个计数值（32 位）。

• Cnt04D_S：发送 4 个计数值（32 位）。

请注意，所有四个计数值的参数“DifferenceValue”（用来表示差值）只能同时激活。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
ImageMemory
Conditional
Unconditional
TimeStamp
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： GeneralTriggerCommand
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： 恢复集合命令

恢复集合命令作为中央系统存储器位，属于组织 SINAUT 系统命令。

如果要通过恢复集合命令触发计数值传送，请将该参数设置为 TRUE。
• 如果目标用户编号(PartnerNo) = 0（传送到所有），则会将恢复集合命令考虑

在内。
检测到恢复集合命令时，无论是否触发其他内容传送，均将传送当前累积的
计数值。恢复位在该计数值中取反。

• 如果在典型程序块中，通过编程设定的显式目标用户编号(PartnerNo > 0)，则
在中央管理区的相应用户对象中估算恢复集合命令。

可以同时使用参数“GeneralTriggerCommand”和“TriggerInput”。在这种情况

下，传送将由“TriggerInput”的沿变化 0 → 1 触发，以及在收到恢复集合命令

时触发。
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参数： TriggerInput
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 触发器输入

“TriggerInput”输入的沿变化为 0 → 1 时，无论传送的其他条件如何，均可在

所要求的时间触发已经触发的传送。将发送当前累积的计数值。恢复位（参

见上文）在该计数值中取反。

示例：

带时间戳的时间驱动传送，用于在控制中心提供归档。

可以同时使用参数“GeneralTriggerCommand”和“TriggerInput”。在这种情况

下，传送将由“TriggerInput”的沿变化 0 → 1 触发，以及在收到恢复集合命令

时触发。

如果设置为 FALSE，则不会通过“TriggerInput”输入触发恢复或传送。

参数： Counter_1 (Cnt01D_S)
Counter_1 ... _4 (Cnt04D_S)

声明： INPUT
数据类型： COUNTER
取值范围： 0 ... 32767

• Z0 作为占位符
或

• Z1 ... Zn
n 取决于 CPU 类型。
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默认值： ‑
说明： SIMATIC 计数器的编号

您可以在此处指定时间驱动脉冲计数的 SIMATIC 计数器。该计数使用在一个

循环中断 OB（例如在 OB35 中）中调用的 FC PulseCounter 在后台进行。另

请参见 FC PulseCounter (页 2526)和循环中断 OB (页 2386)部分。

COUNTER 数据类型不能预先分配值。

如果将 Z0 组态为占位符，则对应的计数值将不予处理。

参数： DifferenceValue
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 ... 31767
默认值： 0
说明： 差值

• 如果组态一个介于 1 到 31767 之间的值，则只要当前计数值和 新传送的计
数值之间的差值达到此处指定的值，就会传送计数值。

• 如果将默认值组态为 0，则仅在以下情况下传送计数值：

– “TriggerInput”输入的沿变化为 0 → 1 时
– 如果“GeneralTriggerCommand = TRUE”，在收到恢复命令时

根据每秒 大脉冲速率选择差值。

所选值不能太低，以防止计数值持续传送到 TIM。这会增加 CPU 及 CPU 发送

队列的通信路径上的负载。

关于 Cnt04D_S 的注意事项

在典型程序块中，用于表示差值的这一处理参数只出现一次。该参数可同时

用于全部 4 个计数值。无法为单个计数值设置该参数。因此当使用该参数时，

每个典型程序块只应采集处理方式相同的计数值。

计数值典型程序块 Cnt01D_R / Cnt04D_R

功能

• Cnt01D_S：接收 1 个计数值（32 位）

• Cnt04D_S：接收 4 个计数值（32 位）
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参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： BCD_Format
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： TRUE
说明： BCD 格式的计数值输出

• 如果参数已激活，则在“CountedValueOutput_n”输出端，接收到的计数值作
为正 BCD 值输出。

• 如果参数未激活，则计数值作为 32 位正整数值输出。

要了解两种格式的不同值范围，请参见参数“CountedValueOutput_n”。
如果超出可以表示的 大计数值，则计数值将再次从 0 开始，并在正数值范

围内继续计数。

关于 Cnt04D_R 的注意事项

该参数在典型程序块中只有一个，可用于全部 4 个计数值。无法单独设置每

个计数值。使用此参数时，应输出每个典型程序块的相同格式的计数值。

参数： CntValInvalid
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
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地址范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7
存储器位 M 0.0 ... M n.7

L 0.0 ... L n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明： 计数值无效

评估“CntValInvalid”时，请注意，只能为一个 OB1 循环设置该位。

CntValInvalid 输出指示上次收到的计数值是否无效。使用“Cnt04D_R”时，该

参数将全部 4 个计数值以成组显示的形式进行计数，请参见下文的注意事项。

输出显示 新接收的反转格式的计数值的有效性状态。

此输出具有以下用途：

• 错误显示

• 指示特定于用户的进一步处理
例如，用可能缺失的计数脉冲修正“CountedValueOutput_n”端的计数值输出，
以此对缺乏时新性做出反应。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

关于 Cnt04D_R 的注意事项

虽然所有 4 个计数值在数据帧中都有各自的状态位，但对于在输出端

“CntValInvalid”的状态，仅评估之前接收的数据帧中第一个计数值的位。

但该状态适用于所有 4 个计数值。

（数据帧中所有计数值的状态始终相同。）

参数： RestoreStatus
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2439



地址范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7
存储器位 M 0.0 ... M n.7

L 0.0 ... L n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明： 接收到的计数值中恢复位的状态。

“RestoreStatus”输出指示 新收到的计数值帧中恢复位的当前状态。

可以将输出用于特定于用户的进一步处理。

示例：

只有在“RestoreStatus”输出中检测到更改时（即，因本地时间驱动恢复等原因

收到计数值时），才能访问“CountedValueOutput_n”的信息。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

关于 Cnt04D_R 的注意事项

虽然所有 4 个计数值在数据帧中都有各自的恢复位，但对于在输出端

“RestoreStatus”的状态，仅评估之前接收的数据帧中第一个计数值的恢复位。

但该状态适用于所有 4 个计数值。

（数据帧中所有计数值的状态始终相同。）

参数： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)。
当 FB 接收到新数据并将其输出到输出（或“CountedValueOutput_1”到
“CountedValueOutput_4”输出）时，输出“NewData”在一个 OB1 循环内始终

设置为 TRUE

参数： CountedValueOutput_1 (Cnt01D_S)
CountedValueOutput_1 ... _4 (Cnt04D_S)

声明： IN_OUT
数据类型： DWord, UDInt
取值范围： • 整型：

• BCD：
0 ... 2 147 483 647
0 ... 9 999 999

默认值： 0
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地址范围： 输出 (DWORD) QD0 … QDn
位存储器 (DWORD) MD0 ... MDn
数据 (DWORD) DBm.DBB0 … n
由于该参数是输入输入/输出参数（声明 IN_OUT），因此不允许将计数值的 
I/O 直接输出到 PQD0 ... PQDn。
使用此参数类型指定本地位存储器也有困难，因此不应使用该参数。

说明： 计数值输出

计数值典型程序块始终会将新形成的差值（新计数值与上一个接收的计数值

之间的差）添加到计数值输出的当前输出值中。

计数值输出是一个双字，其中计数值以 BCD 格式存储或作为 32 位整数值存储

（取决于“BCD_Format”参数，参见上文）。

计数值 id 始终输出为正数。如果超出可以表示的 大计数值，则计数值将再

次从 0 开始，并在正数值范围内继续计数。

由于该参数是输入/输出参数 (IN_OUT)，在计数值输出端，用户程序随时可以

将该值复位为 0 或者其它值。

数据典型程序块 Dat12D_S

功能

发送 多 12 个双字的数据内容。

每个双字的内容可以是双字（DWORD、DINT、REAL）格式的值，也可以是共同组成双字的

其它数据类型的混合，例如：

• 4 个字节

• 2 个字

• 2 个字节 + 1 个字

可以通过两种方式触发数据区域发送：

• 通过更改检查

位更改后会立即传送数据（“SendOnChange”= TRUE）。

• 通过用户程序

“TriggerInput”输入的沿变化为 0 → 1 时，可以触发传送。

对于时间驱动的传送，可以使用 FC 触发器触发。
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无论传送始终包含所有数据还是仅包含已更改的数据双字，也均可使用“SendAll”指定。

说明

请记住双字边界

当传送更改的数据，且数据区域包含双字格式的值时，请确保双字值实际上位于要采集的数

据区域中的 多 12 个双字值之一。

由于仅在特定字中发生了更改，因此如果分布于两个连续的数据双字上，则可能仅传送双字

值中的一个字（高位或低位字）。在这种情况下，字缺失可能导致接收伙伴发生数据错误（适

用于 ST7cc，不适用于 S7 CPU）。

说明

使用标准访问的 DB
该块具有“ANY”类型的参数。因此，禁用 DB 属性中的“优化块访问”(Optimized block access) 
属性。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
ImageMemory
Conditional
Unconditional
TimeStamp
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： SendOnChange
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
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默认值： FALSE
说明： 发送更改

设置为 TRUE 时，该块在采集的数据区域“DataInput”中运行更改检查。数据

块检查是否至少更改了一个位。如果检查到更改，则自动开始数据区域传送。

通过“SendAll”参数指定传送整个区域还是仅传送更改的区域。

如果设置为 FALSE，则需通过输入参数“TriggerInput”触发传送。

参数： TriggerInput
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
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说明： 触发器输入

“TriggerInput”输入的沿变化为 0 → 1 时，可以在所需时间触发数据帧的传送。

示例：

带时间戳的时间驱动模拟值传送，用于在控制中心提供模拟值归档。

确保将“ImageMemory”参数设置为 FALSE，以防止在 TIM 站上保存时覆盖该

带时间戳的数据。

FC Trigger 块可用于通过“TriggerInput”以时间驱动方式触发传送。

“TriggerInput”实际上只是间接触发传送。“TriggerInput”沿变化为 0 → 1 时，

数据帧将与其当前值放到一起，并传送到本地 TIM 中。TIM 负责实际传送给

伙伴。对于专线或无线网络，可以直接进行传送。对于拨号连接，数据帧可

以先保存在 TIM 上，并在稍后的时间发送。例如，原因可以是数据帧已标记为

“有条件自发”，参见参数“Conditional”。
  如果不需要此参数，保留不处理即可。但是，应将“SendOnChange”参数设置

为 TRUE，以便在每次更改时自动传送数据。

对于触发，还可选择“SendOnChange”与“TriggerInput”的组合。这意味着，当

检测到更改时，或者“TriggerInput”输入的边沿每次从 0 变为 1 时，都会触发

传送。

如果既不使用“SendOnChange”也不使用“TriggerInput”来触发数据传送，则只

有对该数据对象有单个请求或在一般请求的框架内时，才会传送数据。

参数： SendAll
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
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默认值： TRUE
说明： 每次传送时都发送所有数据

使用该参数，可以指定该数据块是始终传送“DataInput”所指定区域的所有数

据，还是仅传送更改的数据。可以通过已激活的更改检查 (SendOnChange = 
TRUE) 或者通过“TriggerInput”触发传送。

• SendAll = TRUE
始终发送所有数据

• SendAll = FALSE
仅发送更改的数据
例外情况：
如果设置了“SendAll” = FALSE，则传送由“TriggerInput”触发，如果此时没有数
据更改，则传送整个区域。这种例外情况对应于“SendAll” = TRUE 的情况。
当只传送已更改的数据区域（“SendAll”= FALSE）时，该区域由检测到更改的
第一个和 后一个双字组成且所有字位于这两个字之间，即使未发生更改也
是如此。

如果对该数据对象有单个请求，或在一般请求范围内，将始终传送“DataInput”
所指定区域的所有数据字。

参数： DataInput
声明： INPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）
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地址范围： P#DBxx.DBX yy.0 DWORD zz
• xx：数据块编号 1...32767
• yy：字节编号

• zz：双字的编号 1...12（从字节编号 yy 开始）。

示例：

P#DB20.DBX 100.0 DWORD 4
输入指针时，不要忘记点号和空格！

请注意，不允许使用默认值（空指针）。必须指定具有真实地址的指针。

说明： 数据输入区

ANY 指针对要采集的数据所在的数据区域进行寻址。此数据区域必须在数据

块中，并且其长度可以在 1 到 12 个数据双字范围内变化。

有关内容和格式的信息，请参见上文中的“功能”部分。

如果参数分配不正确（空指针、长度 > 12、数据区域不是 DB），则会在诊断

缓冲区中输入错误消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 11）。CPU 不更改为 
STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。

数据典型程序块 Dat12D_R

功能

接收 多 12 个含任何数据内容的双字。

每个双字的内容可以是双字（DWORD、DINT、REAL）格式的值，也可以是共同组成双字的

其它数据类型的混合，例如：

• 4 个字节

• 2 个字

• 2 个字节 + 1 个字

Dat12D_R 将接收到的数据存储在“DataOutput”所指定的数据区域中，而不进一步处理。需

要通过用户程序评估并处理接收到的数据。

说明

使用标准访问的 DB
该块具有“ANY”类型的参数。因此，禁用 DB 属性中的“优化块访问”(Optimized block access) 
属性。
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参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： DataOutput
声明： INPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）

地址范围： P#DBxx.DBX yy.0 DWORD zz
• xx：数据块编号 1...32767
• yy：字节编号

• zz：双字的编号 1...12（从字节编号 yy 开始）。

示例：

P#DB20.DBX 100.0 DWORD 4
输入指针时，不要忘记点号和空格！

请注意，不允许使用默认值（空指针）。必须指定具有真实地址的指针。

说明： 数据输出区域

ANY 指针对保存接收数据的数据区域进行寻址。此数据区域必须在数据块中，

并且其长度可以在 1 到 12 个双字范围内变化。

有关内容和格式的信息，请参见上文中的“功能”部分。

Dat12D_R 将接收到的数据存储在“DataOutput”所指定的数据区域中，而不进

一步处理。需要通过用户程序评估并处理接收到的数据。

如果伙伴对象 Dat12D_S 只发送更改的数据，可能只有部分数据输出区有新

写入的数据。这部分输出区是指采集结束时检测到更改的区域。

如果参数分配不正确（空指针、长度 > 12、数据区域不是 DB），则会在诊断

缓冲区中输入错误消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 11）。CPU 不切换为 
STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。
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参数： NewData
说明： 接收新数据

有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 
(页 2393)。
每当块从伙伴对象接收到新数据值并将其输出到输出字段“DataOutput”时，在

一个 OB1 循环内，“NewData”输出将设置为 TRUE。

数据典型值 Dat12x1D_S

有效性

S7-1500

功能

多通过特定双字的 12 个通道发送任意内容的数据 12 次
定义“ChnCnt”参数中使用的对象的通道数 (1..12)。
每个通道仅允许一个数据类型。使用相应 ANY 指针指定“DataInputXX”参数中通道内容的数

据类型。

每个通道传输的数据长度不得超过 1 个双字（32 位）。例如，如果将某一通道的数据长度

指定为 3 个字符，将不会读取第四个字节，且不会将其用于评估传输时间 (SendOnChange)。

相关背景数据块

说明

使用标准访问的 DB
典型程序块在“DataInputXX”参数中使用 ANY 指针。禁用 DB 属性中的“优化块访

问”(Optimized block access) 属性。

触发传输和传输的数据区域

在 大值的情况下，将报文全部发送，所有通道在“ChnCnt”中指定。根据参数分配，并非所

有通道的全部数据都将传输。
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可以通过以下方式触发数据发送：

• 时间驱动型

可通过用户程序触发传输。

当“TriggerInput”发生 0 → 1 的边沿变化时，始终传输“DataInputXX”下指定的所有数据。

对于时间驱动的传送，可以使用 FC 触发器触发。

• 更改型

通过更改控制 ("SendOnChange" = TRUE) 触发传输。

– 仅更改一个通道时：

仅传输变更通道中的数据。

– 更改多个通道时：

传输的数据包括从第一个更改的通道到 后一个更改的通道的连续区域。

不传输可能在传输区域之前或之后的未更改通道。

• 请求

如果对此数据对象有单个请求或在一般请求的框架内有单个请求，则始终传输典型程序

的所有数据。

要触发数据传输，还可以选择“SendOnChange”加“TriggerInput”的组合。这意味着在检测到

变化时以及在“TriggerInput”输入每次发生 0 → 1 的边沿变化时，都会触发传输。

如果既不使用“SendOnChange”也不使用“TriggerInput”来触发数据传输，则只有在对此数据

对象有单个请求或在一般请求的框架内有单个请求时，才会传输数据。

不同通道优先级下的两个参数集

通过两个参数集，典型程序可在保存和传输时间方面以不同方式处理通道。每个参数集都包

含以下参数：

参数集 1 参数集 2
• ImageMemory01
• Conditional01
• SendOnChange01

• ImageMemory02
• Conditional02
• SendOnChange02

参数的功能：

• ImageMemory
根据映像存储器原理或发送缓冲区原理确定是否传输数据。

• Conditional
确定数据采用“有条件自发”还是“无条件自发”形式传输。

• SendOnChange
确定数据传输是否更改。
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可以通过以下方式对通道进行优先级排序，例如通过相应参数各自的参数分配：

• 参数集 1 通道

要单独保存并立即传输的重要事件。

• 参数集 2 通道

运行数据，其值可以被覆盖，不需要立即传输。

可以使用“ChnSets”参数将每个通道分配给两个参数集中的一个。以下为参数分配的示例。

参数

常规参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
ImageMemory01..02 *
Conditional01..02 *
TimeStamp
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

* 参数集 1 和 2 各自使用一次参数

名称： SendOnChange01..02 *
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
参数分配： * 参数集 1 和 2 各自使用一次参数

说明： 发送更改

该参数出现两次，每个通道一次。

设置为 TRUE 时，块在获取的数据区域“DataInput”内运行更改检查。数据块

检查是否至少更改了一个位。如果检查到更改，则自动开始数据区域传送。有

关所传输区域的信息，请参见上文。

如果设置为 FALSE，则需要通过输入参数“TriggerInput”启动传输。
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名称： TriggerInput
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 触发器输入

当此输入发生 0 → 1 的边沿变化时，可以在选定的时间触发数据报文的传输。

示例：带时间戳的时间驱动模拟值传输，用于在控制中心提供归档。

确保将“ImageMemory”参数设置为 FALSE 以防止这一带有时间戳的数据在保

存到站 TIM 上时被覆盖。

  FC 触发块可用于通过“TriggerInput”以时间驱动方式触发传输。

“TriggerInput”实际上只是间接触发传输。当“TriggerInput”发生 0 → 1 的边沿

变化时，数据报文将与其当前值放到一起，并传输到本地 TIM 中。

对于专用线路或无线网络，TIM 可立即传输数据。

对于拨号连接，传输取决于参数“Conditional”的设置：

• "Conditional" = TRUE （有条件自发）
数据报文首先保存在 TIM 上，然后在下一个连接建立时传输。

• "Conditional" = FALSE （无条件自发）
立即传输数据报文。

名称： ChnCnt
声明： INPUT
数据类型： Int
取值范围： 1..12
说明： 传输通道的数量

多可为对象定义 12 个通道（1 到 12 个通道）。

名称： ChnSets
声明： INPUT
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数据类型： WORD
格式： 16 位位序列

默认值： 0000000000000000
说明： 将传输通道分配至参数集 1 或 2

通过各自位将每个通道分配给两个参数集中的一个，从位  1（用于通道 1）开

始。位 0 始终需要为 0（空）（保留）。

各个位的编码：

• 0 = 将通道分配至参数集 1
• 1 = 将通道分配至参数集 2
使用这两个参数集，您可以用不同方式传输通道。

  示例：

• 参数集 1
重要事件，可能的参数分配：

– ImageMemory01 = FALSE (发送缓冲区原理)
– Conditional01 = FALSE (无条件自发)
– SendOnChange01 = TRUE (传输到 TIM 更改)

• 参数集 2
运行数据，可能的参数分配：

– ImageMemory02 = TRUE (映像存储器原理)
– Conditional02 = TRUE (有条件自发)
– SendOnChange02 = TRUE (传输到 TIM 更改)

  注：

“ImageMemory”和“Conditional”适用于整个报文。

• 如果报文的发送通过“TriggerInput”触发，则当通道的“ImageMemory”和
“Conditional”设置为 FALSE 时，整个报文将作为无条件的自发发送缓冲区报文
发送。

• 如果通过“SendOnChange”触发向多个通道发送报文，则当通道的
“ImageMemory”和“Conditional”设置为 FALSE 时，整个报文将作为无条件的自
发发送缓冲区报文发送。

• 如果仅在一个通道中检测到更改（“SendOnChange”= TRUE），那么报文的发
送模式将通过此通道的“ImageMemory”和“Conditional”参数指定。

表格 1-161 “ChnSets”参数的位到通道的分配

位 .1
5

.1
4

.1
3

.1
2

.1
1

.1
0

.9 .8 .7 .6 .5 .4 .3 .2 .1 .0

通道 ‑ ‑ ‑ 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 ‑ *
* 位 0 保留。
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表格 1-162 “ChnSets”的参数分配示例：七个通道到参数集 1 或 2 的分配

位 .1
5

.1
4

.1
3

.1
2

.1
1

.1
0

.9 .8 .7 .6 .5 .4 .3 .2 .1 .0

分配 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 1 0 0 1 0 *
* 位 0 保留。

在本例中分配了七个通道。未使用通道 8..12。
各个位的编码：

• 0 = 参数集 1 的分配

在本例中，通道 2、3 和 6 分配到参数集 1。
• 1 = 参数集 2 的分配

在本例中，通道 1、4、5 和 7 分配到参数集 2。

名称： DataInput01..12
  该参数出现十二次，每个通道一次。

声明： INPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）

地址范围： P#DBxx.DBXyy.0 TYPE zz
• xx：数据块编号

• yy：字节编号

• TYPE：数据类型
允许的数据类型有： Bool, Byte, Char, SInt, USInt, Int, UInt, Word, DInt, 
DWord, Real, UDInt

• zz：自字节编号 yy 起的以数字（指定数据类型）表示的长度
大长度： 1 DWord

示例：

P#DB20.DBX100.0 BYTE 3
DB20 中自 DBB100 起的 3 字节区域
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说明： 数据输入区

ANY 指针对要采集的数据所在的数据区域进行寻址。不允许使用占用的空指

针。指定具有真实地址的指针。

数据区必须位于数据块中， 大长度为 4 个字节（ 多 1 个双字）。

  如果通道的 4 个字节没有全部传输，或者不会将其用于评估触发报文 
(SendOnChange)，请确保遵循正确的参数分配。

有关内容和格式的信息，请参见上文中的“功能”部分。

如果参数分配不正确（空指针、长度 > 4、数据区域不是 DB），则会在诊断

缓冲区中输入错误消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 11）。CPU 不切换为 
STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。

数据典型值 Dat12x1D_R

有效性

S7-1500

功能

多通过特定双字的 12 个通道接收任意内容的数据 12 次
定义“ChnCnt”参数中使用的对象的通道数 (1..12)。
每个通道仅允许一个数据类型。使用相应 ANY 指针指定“DWxx_DataOut”参数中通道内容的

数据类型。

Dat12x1D_R 将基于“DWxx_DataOut”指定的相应数据区域中的特定通道保存接收的数据，而

不进一步处理。需要通过用户程序评估并处理接收到的数据。

说明

使用标准访问的 DB
典型程序块在“DWx_DataOut”参数中使用 ANY 指针。因此，禁用 DB 属性中的“优化块访

问”(Optimized block access) 属性。
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参数

常规参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

名称： ChnCnt
声明： INPUT
数据类型： Int
取值范围： 1..12
说明： 传输通道的数量

多可为对象定义 12 个通道（1 到 12 个通道）。

名称： DW1_DataOut .. DW12_DataOut
声明： INPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）

地址范围： P#DBxx.DBXyy.0 TYPE zz
• xx：数据块编号

• yy：字节编号

• TYPE：数据类型
允许的数据类型有： Bool, Byte, Char, SInt, USInt, Int, UInt, Word, DInt, 
DWord, Real, UDInt

• zz：自字节编号 yy 起的以数字（指定数据类型）表示的长度
大长度： 1 DWord

示例：

P#DB20.DBX100.0 BYTE 3
DB20 中自 DBB100 起的 3 字节区域

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2455



说明： 数据输出区域

该参数对于每个通道（ 多 12 个通道）而言可使用一次。

ANY 指针对保存接收数据的数据区域进行寻址。不允许使用占用的空指针。

指定具有真实地址的指针。

数据区必须位于数据块中， 大长度为 4 个字节（ 多 1 个双字）。

如果通道的 4 个字节没有全部输出，则确保遵循正确的参数分配。

有关内容和格式的信息，请参见上文中的“功能”部分。

  Dat121xD_R 将接收的数据存储在“DataOutput”所指定的数据区域中，而不进

一步处理。需要通过用户程序评估并处理接收到的数据。

当伙伴对象 Dat121xD_S 仅发送更改的数据时，可能只重写数据输出区域的

一部分。这是在采集结束时检测到更改的区域。可以通过“NewData”识别更改

的区域。

如果参数分配不正确（空指针、长度 > 4、数据区域不是 DB），则会在诊断

缓冲区中输入错误消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 11）。CPU 不切换为 
STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。

名称： NewData
声明： OUTPUT
数据类型： Array [0..11] of BOOL
格式： 16 位位序列  
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0000000000000000
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地址范围： 输出字 QW0 ... QWn
PQW0 ... PQWn

存储器字 MW0 ... MWn
LW0 ... LWn

数据字 DBm.DBW0 ... n
说明： 接收新数据

每当块接收新的数据段时，将根据接收的数据段 1 到 12 在“NewData”中显示

状态位 1 到 12 的信息。

如果接收到的数据中至少一个数据段包含更改，则在一个 OB1 循环内，

“NewData”的位 0 设置为 TRUE。
当接收到一个包含多个数据段（数据报文）的序列时，“NewData”参数中的状

态位 1 到 12 将逐个设置为 TRUE，并在收到 后一个段之前，始终设置为 
TRUE。
输出用于特定于用户的进一步处理，例如以特定方式对接收新数据做出响应。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

数据典型程序块 Dat256D_S

功能

发送 多 256 个含任意数据内容的双字

每个双字的内容均可以是双字格式的值（DINT、REAL 等）。允许其它格式组合在一起再次

形成双字，例如

• 32 Bool
• 4 个字节

• 2 个字

• 任意组合，如 2 字节加 1 个字等。
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说明

请记住双字边界

当传送更改的数据，且数据区域包含双字格式的值时，请确保双字值实际上是要采集的数据

区域中的 多 256 个双字值之一。

由于仅在特定字中发生了更改，因此如果分布于两个连续的数据双字上，则可能仅传送双字

值中的一个字（高位或低位字）。在这种情况下，字缺失可能导致接收伙伴发生数据错误（适

用于 ST7cc，不适用于 S7 CPU）。

可以通过两种方式触发数据区域发送：

• 通过更改检查

位更改后会立即传送数据（“SendOnChange”= TRUE）。

• 通过用户程序

“TriggerInput”输入的沿变化为 0 → 1 时，可以触发传送。

对于时间驱动的传送，可以使用 FC 触发器触发。

无论传送始终包含所有数据还是仅包含已更改的数据双字，也均可使用“SendAll”指定。

对于具有 X 通信功能的 S7-300 CPU，数据帧的 大长度为 76 字节。使用由至少 22 个数据帧

（段）的序列组成的串行传送过程传送 1024 字节的用户数据。除了 后一个数据帧外，其

余的每个数据帧均包含一个段，该段由输入数据区域中 48 个字节的用户数据组成。

为保证“SendAll”参数激活时或常规请求或单个请求期间的数据一致性，数据将以连续的段传

送。在传送过程中，状态由“SendAllBusy”指示。接收时，在“DataStatus”输出中指示状态。

说明

TriggerInput ‑ SendAllBusy
如果在“SendAllBusy” = TRUE 时触发“TriggerInput”，则当再次触发传送时，会导致出现

“DataLoss”错误消息（帧标头中的状态）。

只有设置“SendAllBusy” = FALSE 时，才会在“TriggerInput”触发沿变化 0 → 1。

如果传送中断，则指示“SendAllError”。还会在诊断缓冲区中输入事件 ID 为 
B14DTD7_Diagnostics 的条目。
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如果传送不完整，接收方的数据状态也是“无效”，这会在接收方的 DataStatus 参数中指示。

除此之外，还向诊断缓冲区中写入了事件 ID 为 B13BTD7_Diagnostics 的条目。

说明

伙伴的可用性

如果伙伴的状态从“可用”变为“不可用”，则立即停止所有数据的传送。所有对象数据都

将从 TIM 缓冲区中删除。这会导致数据丢失。

一旦伙伴再次可用，自动常规请求将确保伙伴的数据再次成为 新数据，以便下一次传送。

说明

Dat256D_S 和 Dat256D_R 需要使用 UDT“TransmitBlock”。
使用典型值时，将 UDT 从全局库复制到 CPU 的“PLC 数据类型”(PLC data types) 目录中。典

型值会从 CPU 块目录而非全局库中，自动引用 UDT。

说明

使用标准访问的 DB
该块具有“ANY”类型的参数。因此，禁用 DB 属性中的“优化块访问”(Optimized block access) 
属性。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
Unconditional
TimeStamp
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： SendOnChange
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
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默认值： FALSE
说明： 发送更改

设置为 TRUE 时，该块在采集的数据区域“DataInput”中运行更改检查。数据

块检查是否至少更改了一个位。如果检查到更改，则自动开始数据区域传送。

通过“SendAll”参数指定传送整个区域还是仅传送更改的区域。

如果设置为 FALSE，则需通过输入参数“TriggerInput”触发传送。

参数： TriggerInput
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2460 编程和操作手册, 11/2022



说明： 触发器输入

“TriggerInput”输入的沿变化为 0 → 1 时，可以在所需时间触发数据帧的传送。

示例：

带时间戳的时间驱动模拟值传送，用于在控制中心提供模拟值归档。

FC Trigger 块可用于通过“TriggerInput”以时间驱动方式触发传送。

“TriggerInput”实际上只是间接触发传送。“TriggerInput”沿变化为 0 → 1 时，

数据帧将与其当前值放到一起，并传送到本地 TIM 中。TIM 负责实际传送给

伙伴。对于专线或无线网络，可以直接进行传送。对于拨号连接，数据帧可

以先保存在 TIM 上，并在稍后的时间发送。例如，原因可以是数据帧已标记为

“有条件自发”，参见参数“Conditional”。
  选择合适的触发点，使缓冲区溢出（间隔太长）不覆盖 TIM 上的数据。

如果不需要此参数，保留不处理即可。但是，应将“SendOnChange”参数设置

为 TRUE，以便在每次更改时自动传送数据。

对于触发，还可选择“SendOnChange”与“TriggerInput”的组合。这意味着，当

检测到更改时，或者“TriggerInput”输入的边沿每次从 0 变为 1 时，都会触发

传送。

如果既不使用“SendOnChange”也不使用“TriggerInput”来触发数据传送，则只

有对该数据对象有单个请求或在一般请求的框架内时，才会传送数据。

未先对过程数据进行预处理的情况下，不要传送任何“SendOnChange”参数设

置为 = TRUE 的模拟值。与此相关的更多详细信息，请参见模拟值典型程序块 
Ana04W_S，参数“ThresholdValue”。

参数： SendAll
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
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默认值： TRUE
说明： 每次传送时都发送所有数据

使用该参数，可以指定该数据块是始终传送“DataInput”所指定区域的所有数

据，还是仅传送更改的数据。可以通过已激活的更改检查 (SendOnChange = 
TRUE) 或者通过“TriggerInput”触发传送。

• SendAll = TRUE
始终发送所有数据

• SendAll = FALSE
仅发送更改的数据
例外情况：
如果设置了“SendAll” = FALSE，则传送由“TriggerInput”触发，如果此时没有数
据更改，则传送整个区域。这种例外情况对应于“SendAll” = TRUE 的情况。

如果对该数据对象有单个请求，或在一般请求范围内，将始终传送“DataInput”
所指定区域的所有数据字。

参数： DataInput
声明： INPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）
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地址范围： P#DBxx.DBX yy.0 DWORD zz
• xx：数据块编号 1...32767
• yy：字节编号

• zz：双字的编号 1...256（从字节编号 yy 开始）。

示例：

P#DB20.DBX 100.0 DWORD 200
输入指针时，不要忘记点号和空格！

请注意，不允许使用默认值（空指针）。必须指定具有真实地址的指针。

说明： 数据输入区

ANY 指针对要采集的数据所在的数据区域进行寻址。此数据区域必须在数据

块中，并且其长度可以在 1 到 256 个数据双字范围内变化。有关可能的双字

格式的信息，请参见上文中的“功能”部分。

如果参数分配不正确（空指针、长度 > 256、数据区域不是 DB），则会在诊

断缓冲区中输入错误消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 11）。CPU 不切换为 
STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。

数据一致性

如果要传送的数据段 多包含 48 个字节，则可保证传送期间数据的一致性。

参数： SendAllBusy
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： “SendAll” = TRUE 的待处理数据块

该输出指出数据块当前正在传送由“DataInput”指定的数据。该过程由远程单

个请求或常规请求激活，或者由本地内部或外部触发器激活。

如果将“SendAll”设置为 TRUE，将由内部更改控制 (SendOnChange = TRUE) 或
由外部“TriggerInput”（沿变化 0 → 1）触发所有数据的传送。

只要“SendAllBusy”指示为 TRUE，沿变化 0→1 对外部“TriggerInput”就无任何

影响。只有当“SendAllBusy” = FALSE 时，“TriggerInput”的沿变化 0 → 1 才有

效。

参数： SendAllError
声明： INPUT
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数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： 处理“SendAll”时出错

如果连接在“SendAll”处理期间中断，“SendAllError”设置为 TRUE。除此之外，

还向诊断缓冲区写入条目。

“SendAllError”仍设置为 TRUE，直到由用户程序复位或下一次重新启动 CPU 时
复位为止。

数据典型程序块 Dat256D_R

功能

接收 多 256 个含任何数据内容的双字。

每个双字的内容可以是双字格式的值（DINT、REAL 等），也可以是共同组成双字的其它格

式的混合，例如：

• 32 Bool
• 4 个字节

• 2 个字

• 任意组合，如 2 字节加 1 个字等。

说明

请记住双字边界

当传送更改的数据，且数据区域包含双字格式的值时，请确保双字值实际上是要采集的数据

区域中的 多 256 个双字值之一。

由于仅在特定字中发生了更改，因此如果分布于两个连续的数据双字上，则可能仅传送双字

值中的一个字（高位或低位字）。在这种情况下，字缺失可能导致接收伙伴发生数据错误（适

用于 ST7cc，不适用于 S7 CPU）。

Dat256D_R 将接收的数据存储在“DataOutput”所定义的数据区域中，而不进一步处理。利用

用户程序评估接收的数据。

对于具有 X 通信功能的 S7-300 CPU，数据帧的 大长度为 76 字节（至少 48 字节）。使用

由至少 22 个数据帧（段）的序列组成的串行传送过程传送 1024 字节的用户数据。除了

后一个数据帧外，其余的每个数据帧均包含一个段，该段由输出数据区域中 48 个字节的用

户数据组成。
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每次接收检测到的数据段时，都会通过“NewData”输出参数的相应状态（位 1 到 22）指示。

如果在数据段中检测到更改，则在一个 CPU 循环内，“NewData”中状态位 0 也将设置为 
TRUE。这样便可以识别出输出数据区域中发生更改的段。

说明

当接收到一个包含多个数据段（数据帧）的序列时，“NewData”参数中的状态位 1 到 22 将
逐个设置为 TRUE，并且在收到 后一个段之前，始终设置为 TRUE。
如果数据段（数据帧）不包含在接收到的序列中 (SendAll = FALSE)，则只在一个 CPU 循环

内，状态保持设置为 TRUE。

为了确保在“SendAll” = TRUE 时或者在常规请求或单个请求期间数据的一致性，数据区域将

逐个段连续进行更新。

在接收过程中，由“DataStatus”输出字节指示状态（“SequenceState”状态）。如果接收序列

成功完成，则数据输出区将是 新的输出区，且输出数据一致。这由

“DataStatus”（“DataValid” = TRUE 状态）指示。

说明

如果发送方的“SendAll”参数设置为 FALSE，则无法保证数据段或限制段的一致性。

以下原因可能会使序列的接收中断：

• 活动序列期间与伙伴通信失败，则中断接收序列（事件 ID B13BTD7_Diagnostics）。

• 超出监视时间。在为“MonitoringTime”参数所设置的时间内，并不能接收到所有段（事件 
ID B13CTD7_Diagnostics）。

• 发生其它接收错误（事件 ID B13DTD7_Diagnostics），例如：

– 在激活且无错的序列期间注册新的接收序列。

– 在激活的序列期间接收到一个自发段（数据帧）。

说明

Dat256D_S 和 Dat256D_R 需要使用 UDT“TransmitBlock”。
使用典型值时，将 UDT 从全局库复制到 CPU 的“PLC 数据类型”(PLC data types) 目录中。典

型值会从 CPU 块目录而非全局库中，自动引用 UDT。

说明

使用标准访问的 DB
该块具有“ANY”类型的参数。因此，禁用 DB 属性中的“优化块访问”(Optimized block access) 
属性。
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参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： SingleRequest
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： TRUE
地址范围： 输入 I 0.0 … I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 单个请求发送到伙伴对象。

如果伙伴可用，可向伙伴对象发送单个请求。如果返回一条回复，则将此信

息转发到“DataOutput”中所指定的数据区域。

传送序列有优先级：

• 低优先级：TriggerInput
例如，单个请求或常规请求可以中断通过发送方上的“TriggerInput”所触发的
已激活的传送。

• 中等优先级：单个请求
例如，单个请求或常规请求可以中断通过发送方上的“TriggerInput”所触发的
已激活的传送。
已中断或者已重启的请求会使激活序列重新启动，并且不会出现错误消息。

• 高优先级：常规请求
常规请求可以中断自身或单个请求。
已中断或者已重启的请求会使激活序列重新启动，并且不会出现错误消息。

由单个请求或常规请求所中断的请求会使激活序列重新启动，并且不会出现

错误消息。如果序列成功完成，“DataStatus”输出字节的“DataValid”状态保持

设置为 TRUE。
响应单个请求所花费的时间由“MonitoringTime”参数来评估。

请注意：

只有当接收序列完全成功时，才能保证跨段数据输出区域的一致性。
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参数： MonitoringTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 0 （无限制） / 1 … 32000 （秒）

默认值： 0
说明： 完整响应单个请求的 长时间

每次单个请求启动时（参见 SingleRequest 参数）时，此处指定的时间将在

“SingleRequest”中开始。

如果输入的值高于 0，且超出响应序列的时间，将通过“DataStatus”输出字节

（状态位“SequenceState”）指示错误。除此之外，还向诊断缓冲区写入条目

（事件 ID B13CTD7_Diagnostics）。

每次单个请求启动时，“MonitoringTime”都会重新激活。

参数： DataOutput
声明： INTPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）
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地址范围： P#DBxx.DBX yy.0 DWORD zz
• xx：数据块编号 1...32767
• yy：字节编号

• zz：双字的编号 1...256（从字节编号 yy 开始）。

示例：

P#DB20.DBX 100.0 DWORD 200
输入指针时，不要忘记点号和空格！

请注意，不允许使用默认值（空指针）。必须指定具有真实地址的指针。

说明： 数据输出区域

ANY 指针对保存接收数据的数据区域进行寻址。此数据区域必须在数据块中，

并且其长度可以在 1 到 256 个数据双字范围内变化。有关可能的双字格式的

信息，请参见上文中的“功能”部分。

Dat256D_R 将接收的数据存储在“DataOutput”所指定的数据区域中，而不进

一步处理。需要通过用户程序评估并处理接收到的数据。

如果伙伴对象 Dat256D_S 只发送更改的数据，可能只有部分数据输出区有新

写入的内容。这部分输出区是指采集结束时检测到更改的区域。

如果参数分配不正确（空指针、长度 > 12、数据区域不是 DB），则会在诊断

缓冲区中输入错误消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 11）。CPU 不切换为 
STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。

参数： NewData
声明： OUTPUT
数据类型： DWORD
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (DW#16#0)
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地址范围： 输出 (DWORD) QD0 … QDn
PQD0 … PQDn

位存储器 (DWORD) MD0 … MDn
LD0 … LDn

数据 (DWORD) DBm.DBB0 … n
说明： 接收新数据

每当块接收到新的数据段时，状态位 1 至 22 的显示会根据接收的数据段 1 至 
22 出现在“NewData”中。

如果接收到的数据中至少一个数据段包含更改，则在一个 OB1 循环内，

“NewData”的位 0 设置为 TRUE。
当接收到一个包含多个数据段（数据帧）的序列时，“NewData”参数中的状态

位 1 到 22 将逐个设置为 TRUE，并且在收到 后一个段之前，始终设置为 
TRUE。
如果数据段（数据帧）不包含在接收到的序列中 ("SendAll" = FALSE)，则只在

一个 CPU 循环内，状态设置保持为 TRUE。
输出用于特定于用户的进一步处理，例如以特定方式对接收新数据做出响应。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： DataStatus
声明： OUTPUT
数据类型： BYTE
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (B#16#0)
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地址范围： 输出 QB0 … QBn
PQB0 … PQBn

存储器位 MB0 … MBn
LB0 … LBn

数据 DBm.DBB0 … n
说明： 所接收数据段的当前状态

在接收序列的过程中，由“DataStatus”输出字节指示当前状态：

• 如果接收序列成功完成，则“DataOutput”数据输出区是 新区域。状态位
“DataValid”设置为 TRUE。
如果发送方的“SendAll”设置为 TRUE，则数据一致。

• 如果序列接收中断，则“DataOutput”数据输出区不是 新区域，“DataStatus”
指示一个错误。

– 状态位“DataValid”设置为 FALSE 并向诊断缓冲区写入条目。

– “SequenceState”状态显示错误（参加下表）。

表格 1-163 “DataStatus”的位分配

位 名称 值 含义

0 DataValid FALSE 数据无效

TRUE 数据有效

1 ... 5 预留 ‑ (FALSE) 未使用

7, 6 SequenceState 0 没有要接收的数据，或者接收完成且未出现错误

1 所接收序列的第一个段

2 所接收序列的第二个段或更高级别的段

3 错误：

• 传送序列中止

• 超出监视时间

• 其它错误接收

参数典型值 Par12D_S

功能

发送 1 到 12 个参数值（每个参数值都是 1 个双字），并从伙伴接收当前在本地有效的参数值。
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该块在有 n 取 1 测试的情况下运行。n 取 1 检查由 FC Safe 执行。

说明

所需 FC Safe
使用 Par12D_S 时，只能在循环程序的 后链接了 FC Safe 时，才能传送数据，请参见 FC Safe 
(页 2495)部分。

每个双字的内容可以是双字（DWORD、DINT、REAL）格式的值，也可以是共同组成双字的

其它数据类型的混合，例如：

• 4 个字节

• 2 个字

• 2 个字节 + 1 个字

另请参见下文的“注意字边界”部分。

为“ParameterInput”参数指定要传送的数据区域时，应以 Any 指针的形式指定。此数据区域

必须在数据块中，并且其长度可以在 1 到 12 个双字范围内变化。要发送到伙伴的数据区域

或在伙伴处本地输入的参数值，将从伙伴返回，并在“ReturnedParameter”参数中输出。此输

出区（Any 指针）也必须在数据块内，其长度必须与为“ParameterInput”所指定的长度相匹

配。

通常会分别为“ParameterInput”和“ReturnedParameter”指定数据区域，以方便识别 新输入

的内容以及本地有效的内容。不过，也可以为这两个参数指定同一个数据区域，这样两个数

据区域 100% 重叠，因此始终匹配。但这种情况下，无法再区分 新输入内容与本地有效内

容。

即使分别指定“ParameterInput”和“ReturnedParameter”的数据区域，仍可确保

“ParameterInput”输入区域与“ReturnedParameter”的镜像返回值始终同步。可以借助

“ApplyRemoteParamMan”输入酌情手动执行此操作，或将“ApplyRemoteParamAuto”参数设

置为 TRUE 以自动执行。

也可以在接收参数的伙伴对象中本地设置参数。这种情况下必须在“Local”输入参数中将伙伴

对象设置为“local”（请参见块 Par12D_R）。“Local”输入参数的当前状态由伙伴对象报告，并

在“LocalOperation”输出中显示。只要伙伴对象设置为“local”，就不会接受其他节点的参数。
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可以通过以下参数触发由“ParameterInput”定义的数据区域的发送操作：

• EnterInput
如果通过硬件（数字和模拟输入模块）输入在“ParameterInput”中定义的数据区域，则应

使用该输入参数。然后，必须通过数字输入将“EnterInput”连接到控制台或面板上的按钮。

按下此按钮即可触发输入值的传送操作。

将传送由“ParameterInput”指定的整个数据区域。

• ContinuousEnterFunct
如果使用软件输入参数，例如通过操作员面板 (OP)，则将此参数设置为 TRUE。系统会定

期检查更改。当在“ParameterInput”定义的数据区域中检测到更改时，将传送自上次传输

以来发生更改的数据双字。

只传送发生更改的数据（参见下文注释“发生更改的数据区域”）。

• Release
如果使用软件输入参数，例如通过 OP，则使用此输入参数。然后应使用 OP 上的功能键

设置“Release”输入。当在“Release”输入检测到信号 1 时，即会检查更改。将传送

“ParameterInput”所指定的数据区域中自上次传输以来发生更改的数据双字。

只传送发生更改的数据（参见下文注释“发生更改的数据区域”）。

• RetransmitAll
如果使用软件输入参数，例如通过 OP，则使用此输入参数。然后应使用 OP 上的功能键

设置“RetransmitAll”输入。当在“RetransmitAll”输入检测到信号 1 时，将传送在

“ParameterInput”中组态的数据区域，而不检查更改。

将传送由“ParameterInput”指定的整个数据区域。

说明

发生更改的数据区域

如果传送的只是发生更改的数据区域，则该数据区域包括检测到更改的第一个和 后一个双

字，以及位于这两个双字之间的所有字（即使这些字未发生更改也包括在内）。

示例：

要读取的数据区域长度为 10 个双字。在本例中，在第 2、第 5 和第 8 个双字中检测到更改。

因此，传送的数据区域范围是从第 2 个双字到第 8 个双字。

注意字边界

如果仅传送更改的数据，且数据区域包含双字格式的值，应确保双字值实际位于要采集的数

据区域的一个双字之中（ 多 12 个双字）。

如果通过两个连续的数据双字进行分发，可能仅传送双字值中的一个字（高位或低位字），

原因是仅特定字中发生更改。在这种情况下，丢失的字可能导致接收伙伴发生数据错误（适

用于 ST7cc，不适用于 S7 CPU）。
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说明

使用标准访问的 DB
该块具有“ANY”类型的参数。因此，禁用 DB 属性中的“优化块访问”(Optimized block access) 
属性。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： EnterInput
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
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说明： 在输入端输入

可通过此输入的信号沿变化触发“ParameterInput”输入的参数值传送操作。

只有“ContinuousEnterFunct”= FALSE 时才考虑“EnterInput”中的信号变化。如

果满足此条件，沿变化 0 → 1 的结果是采用并传送“ParameterInput”中输入的

参数值。没有更改检查。始终传送由“ParameterInput”指定的整个数据区域。

这种触发传送操作的方法适用于通过硬件输入，例如通过控制台或控制面板。

有关详细信息和相关参数，请参见上文“功能”部分。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

  数据检查：

• 如果在 n 取 1 检查期间没有检测到错误，并且设置了中央使能存储器位，则
传送读入的参数。在经过所选的设定时间延迟后，由 FC Safe 自动设置（参见 
FC Safe，“InputDelayTime”参数）。仅当至少一个 OB1 循环内在 EnterInput 
上检测到信号 0 时，FB 才会再次读入输入区。

• 如果在硬件输入检测到 n 取 1 错误，则不再处理输入的参数。仅当之前在一个 
OB1 循环的时长内未检测到通过命令、设定值或参数块进行了硬件输入，才
能再次读入新参数。
FB 在诊断缓冲区中输入检测到的 n 取 1 错误（事件 ID B172）。只要错误仍
然存在，就可以通过 FC Safe 的“InputError”输出来指示错误状态（请参见 FC 
Safe，“InputError”参数）。

参数： ContinuousEnterFunct
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
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说明： 连续检查更改

使用此参数，可决定是否连续读入“ParameterInput”输入的参数值并检查其更

改。检查更改的方式是与 后传送的值进行比较。只发送发生更改的值。如

果检测到多个更改，块将发送所有发生更改的参数值所在的数据区域。

传送的已更改数据区域包括检测到更改的第一个和 后一个双字，以及位于

这两个双字之间的所有字（即使这些字未发生更改也包括在内）。

即使参数条目未更改，也可以通过“RetransmitAll”输入（见下文）触发新的参

数值传送操作。

这种触发传输操作的方法适用于由软件在 ParameterInput 数据区域输入参数

值，但对于从操作员面板输入参数也同样适用。

有关详细信息，请参见上文的“功能”部分。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

  数据检查：

只有在 n 取 1 检查期间没有检测到错误时，才传输读入的参数。

• 使用硬件输入（参见 EnterInput）时，必须先检测到一个空循环，然后才能从
块传送新参数值。

• 使用软件输入时，可以在每个 OB1 循环内传送新参数值，前提是在该循环内
不存在未决的另一个块的其他软件条目。否则，会检测到 n 取 1 错误。
如果在软件输入期间检测到 n 取 1 错误，将不再处理输入的参数。FB 在诊断
缓冲区中输入检测到的 n 取 1 错误（事件 ID B172）。
仅当之前在 CPU 中一个 OB1 循环的时长内未检测到通过命令、设定值或参数
块进行了软件输入时，才能再次读入新参数。

参数： ApplyRemoteParamAuto
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： 自动将输入区与返回区同步。

使用该参数，会将“ReturnedParameter”镜像返回区的所有参数值复制到

“ParameterInput”区。

除此之外，还向通信 DB 的发送邮箱写入镜像返回参数值。

这样，当从伙伴对象 (Par12D_R) 接收到新数据时，始终都会执行自动同步。

如果不需要此参数，保留不处理即可。
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参数： ParameterInput
声明： INPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）

地址范围： P#DBxx.DBX yy.0 DWORD zz
• xx：数据块编号 1...32767
• yy：字节编号

• zz：双字的编号 1...12（从字节编号 yy 开始）。

示例：

P#DB20.DBX 100.0 DWORD 4
输入指针时，不要忘记点号和空格！

请注意，不允许使用默认值（空指针）。必须指定具有真实地址的指针。

说明： 参数输入区。

ANY 指针对要采集的参数值所在的数据区域进行寻址。此数据区域必须在数

据块中，并且其长度可以在 1 到 12 个数据双字范围内变化。

有关内容和格式的信息，请参见上文中的“功能”部分。

如果参数分配不正确（空指针、长度 > 12、数据区域不是 DB），则会在诊断

缓冲区中输入错误消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 11）。CPU 不切换为 
STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。

ParameterInput 中的参数处理方式取决于这些参数是硬件条目还是软件条目，

以及触发此数据区域的传送操作的方式。更多相关信息，请参见上文中的“功

能”部分。

参数： ReturnedParameter
声明： OUTPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）
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地址范围： P#DBxx.DBX yy.0 DWORD zz
• xx：数据块编号 1...32767
• yy：字节编号

• zz：双字的编号 1...12（从字节编号 yy 开始）。

示例：

P#DB20.DBX 100.0 DWORD 4
输入指针时，不要忘记点号和空格！

请注意，不允许使用预设值（空指针）。必须指定具有真实地址的指针。

说明： 参数输出区

接收参数值的伙伴对象将返回有效参数值报告。这些值将显示在

“ReturnedParameter”输出中。如果伙伴对象设置为“local”且有新的输入，则

此处会由“ReturnedParameter”指示本地更改的参数。

ANY 指针所定义的数据区域中的已接收参数值将被输出。此数据区域必须在

数据块中，并且其长度可以在 1 到 12 个数据双字范围内变化。且必须等于为 
ParameterInput 设置的长度。

启动本地或伙伴 CPU 后，或在恢复连接后，自动一般请求可确保在

“ReturnedParameter”中指示本地有效的 新参数。

如果参数设置不正确（数据区域不是数据块，长度大于 12 个数据双字或与 
ParameterInput 设置的长度不等），则会在诊断缓冲区中输入相应的错误消息

（事件 ID B114，[Info2/3] = 11）。CPU 不切换为 STOP 模式。但在更正错误

之前，不会再对该 FB 进行处理。

参数： LocalOperation
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
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地址范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7
存储器位 M 0.0 ... M n.7

L 0.0 ... L n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明： 从伙伴对象返回消息：对象设置为本地操作。

也可以在接收参数的伙伴对象中设置本地设定值条目。然后必须在“Local”输
入参数中将伙伴对象 Par12D_R 设置为“local”。“Local”输入参数的当前状态由

伙伴对象报告，并在“LocalOperation”输出中显示。

启动本地或伙伴 CPU 后，或在恢复连接后，自动常规请求将确保在

“LocalOperation”中显示本地当前有效状态。

参数： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

每当块收到新数据，并将其输出至输出“ReturnedSetpoint”或
“LocalOperation”时，在一个 OB1 循环内，“NewData”输出将设置为 TRUE。

参数： Release
声明： IN_OUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
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地址范围： 存储器位 M 0.0 ... M n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
这是一个输入/输出参数（声明 IN_OUT）。使用此参数类型指定本地位存储

器非常复杂，因此不应使用。

说明： 用于发送当前未决参数值的触发输入

如果输入参数通过软件输入（例如在操作员面板 OP 上），则可以使用该参

数。应使用 OP 上的功能键设置“Release”。可以先在 OP 上输入几个参数。只

有当 Release 功能键激活时，才会传送参数。

只有在 Release 输入端具有信号 1 时才执行更改检查。将传送

“ParameterInput”所组态的数据区域中自上次传输以来发生更改的数据双字。

如果想要传送由“ParameterInput”指定的整个数据区域，而不仅仅是发生更改

的参数值，则应使用“RetransmitAll”输入参数而不是“Release”。
“Release”输入自动复位。因此，应仅指定存储器位或数据位作为输入。数字

量输入不能自动复位。

数据检查：与 ContinuousEnterFunct 执行相同的安全检查，见上文。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： RetransmitAll
声明： IN_OUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： TRUE
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地址范围： 存储器位 M 0.0 ... M n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
这是一个输入/输出参数（声明 IN_OUT）。使用此参数类型指定本地位存储

器非常复杂，因此不应使用。

说明： 用于再次传送由“ParameterInput”所指定的整个数据区域的触发输入。

如果输入参数通过软件输入（例如在操作员面板 OP 上），则可以使用该参

数。应使用 OP 上的功能键设置“RetransmitAll”。当在“RetransmitAll”输入检

测到信号 1 时，将传送“ParameterInput”所指定的整个数据区域。不执行更改

检查

“RetransmitAll”输入自动复位。因此，应仅指定存储器位或数据位作为输入。

数字量输入不能自动复位。由于没有更改检查，只要输入有信号 1，就会连

续传送所有参数值。

当输入了新的参数值，但无法传送到伙伴（连接中断或伙伴对象设置为

“local”）时，除“Release”或“ContinuousEnterFunct”之外，还可以使用

“RetransmitAll”选项。在这种情况下，可以使用“RetransmitAll”触发由

“ParameterInput”指定的整个数据区域的重复传送操作。先前已输入但在伙伴

处尚不可用的所有更改始终包含在内。

如果始终想发送所有条目而不仅仅是更改的条目，也可将“RetransmitAll”用作

独立的传送触发器。在这种情况下，可以使用“RetransmitAll”，不使用仅发送

已更改参数值的“Release”。
数据检查：与“ContinuousEnterFunct”执行相同的安全检查，见上文。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： ApplyRemoteParamMan
声明： IN_OUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
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地址范围： 这是一个输入/输出参数（声明 IN_OUT）。使用此参数类型指定本地位存储

器非常复杂，因此不应使用。

说明： 用于将输入区与返回区同步的触发输入。

该输入触发 ParameterInput 输入区与“ReturnedParameter”镜像返回区的一次

性同步操作。“ReturnedParameter”镜像返回区的所有参数值都将复制到

“ParameterInput”输入区。

通信 DB 的发送邮箱也与返回参数值同步。

“ApplyRemoteParamMan”自动复位。因此，应仅指定存储器位或数据位作为

输入。数字量输入不能自动复位。只要参数具有信号 1，同步就会连续进行。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数典型值 Par12D_FS

有效性

• S7-1500

功能

在不进行 n 取 1 检查的条件下发送 1 到 12 个参数值（每个参数值都是 1 个双字），并从伙

伴接收当前在本地有效的参数值。这意味着无需在循环程序中调用 FC Safe。
由于缺少 n 取 1 检查，因此传送安全性较低。

没有参数发送到无法访问的用户。

可使用 Par12D_R 块接收并评估该块的帧。

每个双字的内容均可以是双字格式的值（DWORD、DINT、REAL）。

说明

注意字边界

如果仅传送更改的数据，且数据区域包含双字格式的值，应确保双字值实际位于要采集的数

据区域的一个双字之中（ 多 12 个双字）。

如果通过两个连续的数据双字进行分发，可能仅传送双字值中的一个字（高位或低位字），

原因是仅特定字中发生更改。在这种情况下，丢失的字可能导致接收伙伴发生数据错误（适

用于 ST7cc，不适用于 S7 CPU）。

为“ParameterInput”参数指定要传送的数据区域时，应以 Any 指针的形式指定。此数据区域

必须在数据块中，并且其长度可以在 1 到 12 个双字范围内变化。要发送到伙伴的数据区域
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或在伙伴处本地输入的参数值，将从伙伴返回，并在“ReturnedParameter”参数中输出。此输

出区（Any 指针）也必须在数据块内，其长度必须与为“ParameterInput”所指定的长度相匹

配。

镜像

通常会分别为“ParameterInput”和“ReturnedParameter”指定数据区域，以方便识别 新输入

的内容以及本地有效的内容。

但是，还可为两个参数指定相同的数据区域。之后，两个区域完全重叠，并始终保持同步。

但这种情况下，无法再区分 新输入内容与本地有效内容。

即使分别指定“ParameterInput”和“ReturnedParameter”的数据区域，仍可确保

“ParameterInput”输入区域与“ReturnedParameter”的镜像返回值始终同步。将

“ApplyRemoteParam”参数设置为 TRUE 可自动执行此同步。

也可以在接收参数的伙伴对象中本地设置参数。然后必须在伙伴对象中将“Local”输入参数设

置为 TRUE。本地有效的参数可由伙伴对象在“LocalParameterInput”输入参数中创建；然后

将它们输出到“ReturnedParameter”。本地状态可由伙伴对象通过“Local”参数报告，并在

“LocalOperation”输出中显示。可设置伙伴对象，使其在本地模式下工作时不接受来自 
Remote 的任何参数（请参见 Par12D_R 块）。

触发发送

可通过以下参数触发在“ParameterInput”中定义的发送数据区域操作：

• ContinuousEnterFunct
在块的软件模式 (HWmode = FALSE) 下更改区域“ParameterInput”时自动传送

• Release
块的硬件和软件模式下的单次触发传送

说明

使用标准访问的 DB
该块具有“ANY”类型的参数。因此，禁用 DB 属性中的“优化块访问”(Optimized block access) 
属性。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。
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参数： HWmode
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： 该参数指定块采用硬件模式 (TRUE) 还是软件模式 (FALSE)。

• 硬件模式
可以通过连接到“Release”输入端的数字量输入模块来触发传送。
当 Release 输入端的信号从 0 变为 1 时，将在硬件模式下应用该参数值。
“InputDelayTime”运行时不发送“ParameterInput”输入的更改。
在硬件模式下，发送使用“ParameterInput”定义的完整数据区域。
在硬件模式下，必须在“Release”输入端检测到空循环，块才能发送新的参数
值。

• 软件模式
可通过“Release”输入或在软件模式下通过“ContinuousEnterFunct”函数触发发
送操作。
可在每个 OB1 循环中通过软件输入发送新的参数值。可以根据需要在循环中
开启和关闭“ContinousEnterFunct”函数。
注：发生更改的数据区域
在软件模式下，该块会选择性发送，即，仅发送检测到更改的双字区域。
例外：如果在激活“Release”输入时未检测到更改，则会发送完整的参数区域。
发生更改的数据区域包括检测到更改的第一个和 后一个双字，以及位于这
两个双字之间的所有字（即使这些字未发生更改也包括在内）。
示例：
要读取的数据区域长度为 10 个双字。在本例中，在第 2 个、第 5 个和第 8 个
双字中检测到更改。因此，传送的数据区域范围是从第 2 个双字到第 8 个双字。

“HWmode”参数在启动期间应用，并且不能在循环中更改。

参数： ContinuousEnterFunct
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
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默认值： FALSE
说明： 连续检查更改

如果 HWmode 等于 TRUE，则不评估该参数。

如果使用软件输入参数，或者通过操作面板 (OP) 输入参数，则将此参数设置

为 TRUE。
系统会定期检查更改。检查更改的方式是与 后传送的值进行比较。

在“ParameterInput”定义的数据区域中检测到更改后，会立即执行传送操作。

将发送更改后的值。如果检测到多个更改，则该块将发送检测到更改的第一

个双字到 后一个双字的数据区域。

即使参数输入项未更改，也可以通过“Release”输入触发新的参数值传送操作

（见下文）。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： ApplyRemoteParam
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明： 如果参数的值为“TRUE”，则执行输入区与返回区的自动同步。

使用该参数，会将“ReturnedParameter”镜像返回区的所有参数值复制到

“ParameterInput”区。

除此之外，还向通信 DB 的发送邮箱写入镜像返回参数值。

这样，当从伙伴对象 (Par12D_R) 接收到新数据时，始终都会执行自动同步。

同步还可通过从 0 到 1 的信号跳变来触发一次，例如，通过按钮手动触发。

如果参数的值为“FALSE”或者未指定参数，则不会执行输入区与返回区的自动

同步。

参数： ParameterInput
声明： INPUT
数据类型： ANY
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取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）

地址范围： P#DBxx.DBX yy.0 DWORD zz
• xx：数据块编号 1...32767
• yy：字节编号

• zz：双字的编号 1...12（从字节编号 yy 开始）。

示例：

P#DB20.DBX 100.0 DWORD 4
输入指针时，不要忘记点号和空格！

请注意，不允许使用默认值（空指针）。必须指定具有真实地址的指针。

说明： 参数输入区。

ANY 指针对要采集的参数值所在的数据区域进行寻址。此数据区域必须在数

据块中，并且其长度可以在 1 到 12 个数据双字范围内变化。

有关内容和格式的信息，请参见上文中的“功能”部分。

如果参数分配不正确（空指针、长度 > 12、数据区域不是 DB），则会在诊断

缓冲区中输入错误消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 7）。CPU 不切换为 STOP 
模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。

“ParameterInput”中值的后续处理方式取决于它是硬件输入还是软件输入以及

如何触发传送。更多相关信息，请参见上文“函数”部分的“HWmode”参数介

绍。

参数： ReturnedParameter
声明： OUTPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）
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地址范围： P#DBxx.DBX yy.0 DWORD zz
• xx：数据块编号 1...32767
• yy：字节编号

• zz：双字的编号 1...12（从字节编号 yy 开始）。

示例：

P#DB20.DBX 100.0 DWORD 4
输入指针时，不要忘记点号和空格！

请注意，不允许使用预设值（空指针）。必须指定具有真实地址的指针。

说明： 参数输出区

接收参数值的伙伴对象将返回有效参数值报告。这些值将显示在

“ReturnedParameter”输出中。如果伙伴对象设置为“local”且有新的输入，则

此处会由“ReturnedParameter”指示本地更改的参数。

ANY 指针所定义的数据区域中的已接收参数值将被输出。此数据区域必须在

数据块中，并且其长度可以在 1 到 12 个数据双字范围内变化。且必须等于为 
ParameterInput 设置的长度。

启动本地或伙伴 CPU 后，或在恢复连接后，自动一般请求可确保在

“ReturnedParameter”中指示本地有效的 新参数。

如果参数设置不正确（数据区域不是数据块，长度大于 12 个数据双字或与 
ParameterInput 设置的长度不一致），则会在诊断缓冲区中输入相应的错误

消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 8）。CPU 不切换为 STOP 模式。但在更正

错误之前，不会再对该 FB 进行处理。

名称： InputDelayTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： • 0 或保留不处理

不需要参数时

• 1 ... 32000
硬件模式下延迟时间的值范围（单位为毫秒）

说明： 当块工作在硬件模式下时，“Release”输入的延迟时间（单位为毫秒）。

建议延迟时间至少为 1000 ms。
“InputDelayTime”运行时对“ParameterInput”的更改不会在当前循环内发送。

名称： MaxInputTime
声明： INPUT
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数据类型： INT
取值范围： • 0 或保留不处理

不需要此参数时。

• 1 ... 32000
“HWmode”= TRUE 时，监视时间的值范围（单位为秒）。

说明： 当块工作在硬件模式下时，“Release”输入的监视时间（单位为秒）。

建议监视时间至少为 30 s。
如果不需要此参数，则保留不处理即可。

参数： Release
声明： IN_OUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
这是一个输入/输出参数（声明 IN_OUT）。使用此参数类型指定本地位存储

器非常复杂，因此不应使用。

说明： 用于发送当前未决参数值的触发输入

可以在块的软件或硬件模式下使用该参数。

• 硬件模式
通过 OP 使用此输入时，应通过 OP 的功能键对其进行操作。可以先在 OP 上
输入几个参数。只有当 Release 功能键激活时，才会传送参数。
在硬件模式下，“Release”输入不会自动复位。因此，应仅指定存储器位或数
据位作为输入。数字量输入不能自动复位。
“Release”输入取决于“InputDelayTime”，并通过“MaxInputTime”进行监视。如
果输入中设置的时间超过“MaxInputTime”，则将在“InputError”输出超时。只
有在“Release”输入 = 0 后，“InputError”输出才会变回“0”。（另请参见
“InputError”）

• 软件模式
只有在 Release 输入端具有信号 1 时才执行更改检查。将发送自上次传送以来
“ParameterInput”区域中已更改的数据。如果在激活“Release”输入端时未检测
到更改，则该块将传送完整的参数区域。
在软件模式下，“Release”输入会自动复位。因此，应仅指定存储器位或数据
位作为输入。

如果不需要此参数，保留不处理即可。
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参数： LocalOperation
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 从伙伴对象返回消息：对象设置为本地操作。

也可以在接收参数的伙伴对象中本地设置参数。然后必须在“Local”输入参数

中将伙伴对象 Par12D_R 设置为“local”。“Local”输入参数的当前状态由伙伴对

象报告，并在“LocalOperation”输出中显示。

启动本地或伙伴 CPU 后，或在恢复连接后，自动常规请求将确保在

“LocalOperation”中显示本地当前有效状态。

参数： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

每当块收到新数据，并将其输出至输出“ReturnedParameter”或
“LocalOperation”时，在一个 OB1 循环内，“NewData”输出将设置为 TRUE。

名称： InputOK
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 在将数据帧输入到发送缓冲区时，“InputOK”显示值将设置一个循环。显示值

与“HWmode”参数无关。

如果不需要此参数，则保留不处理即可。
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名称： InputError
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 如果“HWmode”等于 TRUE，则显示“Release”输入的输入错误。

“Release”命令的持续时间超过 MaxInputTime 定义的时间时，输出即为信号 
1。仅当 Release 输入的信号为 0 时，“InputError”输出才会再次设置为 0。例

如，可将其用于检测输入是否有故障。

如果不需要此参数，则保留不处理即可。

参数典型 Par12D_S

功能

接收 1 到 12 个参数值（每个参数值都是 1 个双字），或在本地输入，并将本地有效的 新

参数值向回发送给伙伴。

该块可以接收和输出“Par12D_S”和“Par12D_FS”典型值的数据。

每个双字的内容可以是双字（DWORD、DINT、REAL）格式的值，也可以是共同组成双字的

其它数据类型的混合，例如：

• 4 个字节

• 2 个字

• 2 个字节 + 1 个字

另请参见下文的“注意字边界”部分。

为“ParameterOutput”参数指定要传输的数据区域时，应以 Any 指针的形式指定。此数据区

域必须在数据块中，并且其长度可以在 1 到 12 个双字范围内变化。

也可以使用块本地输入参数值。输入区通过参数“LocalParameterInput”指定为 Any 指针。它

必须位于数据块中，其长度必须与“ParameterOutput”参数中组态的长度相同。

块仅处理发生更改的数据区域。另一方面，收到一般或单个请求时，也可以通过传送或镜像

的方式返回整个参数集。
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“本地”(Local) 和“远程”(Remote) 操作模式之间的无扰动切换得到保证。

说明

发生更改的数据区域

发生更改的数据区域包括检测到更改的第一个和 后一个双字，以及位于这两个双字之间的

所有字（即使这些字未发生更改也包括在内）。

示例：

要读取的数据区域长度为 10 个双字。在本例中，在第 2、第 5 和第 8 个双字中检测到更改。

因此，传送的数据区域范围是从第 2 个双字到第 8 个双字。

注意字边界

如果仅传送更改的数据，且数据区域包含双字格式的值，应确保双字值实际位于要采集的数

据区域的一个双字之中（ 多 12 个双字）。

如果通过两个连续的数据双字进行分发，可能仅传送双字值中的一个字（高位或低位字），

原因是仅特定字中发生更改。在这种情况下，丢失的字可能导致接收伙伴发生数据错误（适

用于 ST7cc，不适用于 S7 CPU）。

说明

使用标准访问的 DB
该块具有“ANY”类型的参数。因此，禁用 DB 属性中的“优化块访问”(Optimized block access) 
属性。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
ImageMemory
Conditional
Unconditional
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： Local
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
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默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 释放本地参数输入

释放由“LocalParameterInput”指定的数据区域的本地参数输入。

只要“Local”= TRUE，对象就不会接收伙伴（主站）发送的设定值。

“Local”输入的当前状态将传输到伙伴。

无扰动切换：

• 当“Local”从 0 切换到 1 时，将保留“ParameterOutput”输出中 后输出的值，
直到通过本地输入区“LocalParameterInput”输入了新参数值。

• 当“Local”从 1 切换回 0 时，将保留“ParameterOutput”输出中 后输出的值，
直到块从伙伴接收到新参数值。

请参阅“ContinuousEnterFunct”参数的注意事项。

特殊情况：

还可以在本地输入期间直接在“ParameterOutput”所指定的输出区中输入参数

值。不要为“LocalParameterInput”指定输入区，或为“LocalParameterInput”
和“ParameterOutput”指定相同的数据区域。

“Local”输入无法阻止这种类型的参数输入。无论“Local”参数的状态如何，在

输出区中输入的值都会由块立即发送给伙伴。

因此不管“Local”输入的状态如何，都可以创建本地参数条目。“Local”仅对接

受伙伴所发送的参数有影响：

• Local = 0
接受伙伴发送的参数，并将其输出到“ParameterOutput”数据区域。

• Local = 1
拒绝伙伴发送的参数。

在这种特殊情况下，“Release”和“ContinuousEnterFunct”没有任何作用。

根据发送缓冲区原理，“Local”参数的状态变化始终由模块传送（即使参数

“ImageMemory”= TRUE）。这可确保伙伴上输入区和输出区的可选同步操作

始终能正确执行（参见 Par12D_S、参数“ApplyRemoteParamMan”和
“ApplyRemoteParamAuto”）。

参数： ContinuousEnterFunct
声明： INPUT
数据类型： BOOL
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取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： 连续采集本地参数。

使用此参数，可决定是否连续读入“LocalParameterInput”输入区中的值并检查

更改。检查更改的方式是比较“ParameterOutput”输出中的当前值。

输入区中的更改立即复制到输出区并传送到伙伴对象。只发送发生更改的值。

如果有多处更改，块将发送所有发生更改的参数值所在的数据区域。

仅当满足以下条件时，“ContinuousEnterFunct”= TRUE 设置才会生效：

• 输入区由“LocalParameterInput”定义，不同于为“ParameterOutput”所设置的
输出区。
并且

• 在“Local”输入 (= TRUE) 有信号 1。
如果“ContinuousEnterFunct”= TRUE，则当在“Local”输入检测到信号 1 时，将

立即采用“LocalparameterInput”中未决的值，并在“ParameterOutput”输出中

输出。条件是，本地输入值与同一时间的当前输出值不同。

当本地值是由软件在 LocalParameterInput 数据区域输入时，适合使用这种本

地值采集方法。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： LocalParameterInput
声明： INPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）
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地址范围： P#DBxx.DBX yy.0 DWORD zz
• xx：数据块编号 1...32767
• yy：字节编号

• zz：双字的编号 1...12（从字节编号 yy 开始）。

示例：

P#DB20.DBX 100.0 DWORD 4
输入指针时，不要忘记点号和空格！

请注意，不允许使用默认值（空指针）。必须指定具有真实地址的指针。

说明： 本地参数输入区

ANY 指针对要采集的参数值所在的数据区域进行寻址。此数据区域必须在数

据块中，并且其长度可以在 1 到 12 个数据双字范围内变化。且必须等于为

“ParameterOutput”所指定的长度。

有关内容和格式的信息，请参见上文中的“功能”部分。

如果参数分配不正确（空指针、长度 > 12、数据区域不是 DB），则会在诊断

缓冲区中输入错误消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 11）。CPU 不切换为 
STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： ParameterOutput
声明： INPUT
数据类型： ANY
取值范围： 请参见地址范围

默认值： P#P 0.0 VOID 0
（空指针）
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地址范围： P#DBxx.DBX yy.0 DWORD zz
• xx：数据块编号 1...32767
• yy：字节编号

• zz：双字的编号 1...12（从字节编号 yy 开始）。

示例：

P#DB20.DBX 100.0 DWORD 4
输入指针时，不要忘记点号和空格！

请注意，不允许使用预设值（空指针）。必须指定具有真实地址的指针。

说明： 参数输出区

对于输出本地输入参数值或从伙伴接收到的参数值的数据区域，由 ANY 指针

进行寻址。此数据区域必须在数据块中，并且其长度可以在 1 到 12 个双字

范围内变化。

有关内容和格式的信息，请参见上文中的“功能”部分。

Par12D 将接收到的数据存储在“ParameterOutput”所指定的数据区域中，不进

一步处理。需要通过用户程序评估并处理接收到的数据。

如果伙伴对象 Par12D_S 只发送更改的数据，可能只有部分数据输出区有新写

入的内容。这部分输出区是指采集结束时检测到更改的区域。

如果参数分配不正确（空指针、长度 > 12、数据区域不是 DB），则会在诊断

缓冲区中输入错误消息（事件 ID B114，[Info2/3] = 11）。CPU 不切换为 
STOP 模式。然后，在更正错误之前，不再对该数据块进行处理。

参数： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

每当块从伙伴对象接收到新参数值并将其输出到输出字段“ParameterOutput”
时，在一个 OB1 循环内，“NewData”输出都将设置为 TRUE。这对于“Local”= 1 
的状态下有新的本地输入的情况同样适用。

参数： Release
声明： IN_OUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
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地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7
存储器位 M 0.0 ... M n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
这是一个输入/输出参数（声明 IN_OUT）。使用此参数类型指定本地位存储

器非常复杂，因此不应使用。

说明： 用于接受本地参数输入的输入。

通过此输入，信号沿变化可触发接受“LocalParameterInput”参数输入的参数值

这一操作。

仅当满足以下条件时，才会将“Release”输入从 0 到 1 的变化考虑在内：

• 输入区由“LocalParameterInput”参数指定，不同于“ParameterOutput”所指定
的输出区
并且

• “Local”输入设置为 TRUE。
  通过软件进行参数输入时，例如通过操作面板 (OP)，可以使用“Release”进行

参数输入。然后应使用 OP 上的功能键设置“Release”输入。可以先在 OP 上输

入几个参数。只有当 Release 功能键激活时，才会读入参数值并检查其更改。

检查更改的方式是比较“ParameterOutput”输出中的当前参数值。输入区中的

更改立即会复制到输出区并传送到伙伴。

只发送发生更改的值。如果有多处更改，块将发送所有发生更改的参数值所

在的数据区域。

“Release”输入自动复位。除了存储器位或数据位外，数字输入也可以指定为

输入。数字量输入不能自动复位。但并没有不利影响。通过“Release”进行的

采集操作属于沿触发，也就是着，只触发一次。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

FC Safe

功能

FC Safe 通过 n 选 1 检查确保命令和设定值输入的可靠性。

FC Safe 检查以下数据点典型值的输入：

• Cmd01B_S
• Set01W_S
• Par12D_S
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如果输入未决，FC 检查当前 OB1 循环中是否仅有一个未决条目，然后启用块读入功能。当

两个（或更多）条目在 OB1 循环内未决时，这些条目均会被忽略。

说明

请遵循使用 FS 块时的调用顺序。

除 Cmd01B_S、Set01W_S 或 Par12D_S 块，若还想使用 Cmd01B_FS、Set01W_FS 或 
Par12D_FS 块，则必须在 FC Safe 之后调用这些块。

在每一个收到命令和/或设定值的 CPU 中，都需要在 OB1 中调用 FC Safe，以完成所有命令

和设定值 FB Cmd01B_S、Set01W_S 或 Par12D_S。
FC 通过不同的系统内存区分别对条目进行监视。条目分为硬件条目和软件条目：

• 硬件条目

– 输入模块 (I)
– 外设输入 (PI)

• 软件条目

– 位存储器 (M)
– 数据块 (DB)
– 本地数据 (L)
– 操作员面板

“硬件条目”和“软件条目”这两种类型的条目通过块分别检查。FC 分别启用硬件和软件条

目。对于每种类型的条目，仅可删除一个命令或设定值条目。

如果同时有一个单独的硬件条目和一个单独的软件条目处于未决状态，将启用这两个条目。

对于硬件条目，以下附加条件适用：该条目在“InputDelayTime”期间必须经常处于未决状态。

仅当输入的命令或设定值在此期间一直处于未决状态未变，且在此期间未检测到其他命令或

设定值条目，才会启用块处理。

实际将命令或设定值帧放在一起的操作，由读取该命令或设定值的块处理。

对于硬件条目，FC Safe 提供以下两个显示位：

• InputOK
显示硬件命令和设定值的启用状态

• InputError
显示硬件命令和设定值的条目错误

FC-Safe 通过以下输出显示在站中检测到的命令输出错误：

• GlobalCmdOutputError
组消息：站中的命令输出错误
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参数

名称： InputDelayTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： • 0

非必需参数的值

• 1 ... 32000
延迟时间的取值范围

说明： 通过硬件输入的命令和设定值的延迟时间（毫秒）。

建议延迟时间至少为 1000 毫秒。

名称： MaxInputTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： • 0

非必需参数的值

• 1 ... 32000
监视时间的取值范围

说明： 通过硬件输入的命令和设定值的监视时间（毫秒）。

建议监视时间至少 30 秒。

如果不需要此参数，则指定 0（零）。

名称： ResetError
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 用于将输出 GlobalCmdOutputError 复位的输入。

如果不需要该参数，指定一个始终具有信号 0 的存储器或数据位。
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名称： InputOK
声明： • S7‑300

• S7‑1500
• OUTPUT
• IN_OUT

数据类型： BOOL
取值范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 显示硬件命令和设定值的启用状态

启用当前条目后立即有一个 1 信号，例如正确输入硬件命令或设定值时。

条目复位后（即，释放命令键或释放设定值条目输入键“EnterInput”后），显

示位消失。

如果不需要该参数，在本地数据的存储区指定一个存储器或数据位。

名称： InputError
声明： • S7‑300

• S7‑1500
• OUTPUT
• IN_OUT

数据类型： BOOL
取值范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 显示硬件命令和设定值的条目错误

当在监视时间“MaxInputTime”内检测到以下硬件条目错误中的一个错误时，

输出中有一个 1 信号：

• 同时检测到两个或更多命令和/或设定值条目。

• 在一段较长的时间内（例如当输入出现故障时），在一个输入中检测到一个 1 
信号。

如果不需要该参数，在本地数据的存储区指定一个存储器或数据位。

名称： GlobalCmdOutputError
声明： • S7‑300

• S7‑1500
• OUTPUT
• IN_OUT

数据类型： BOOL
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取值范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7
存储器位 M 0.0 ... M n.7

L 0.0 ... L n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明： 组消息：在站中检测到命令输出错误。

仅在以下情况下，接收结束时会出现命令输出错误：

• 接收到的帧中，两个命令字节的内容不相同。

• 在命令字节中设置了多个位（8 取 1 错误）

如果检测到此类错误，将由具有组织帧的站发送到发送命令的用户。发送用

户的 FC Safe 随后指出输出 GlobalCmdOutputError 发生中断。

检测到错误时，输出仍设置为 1 信号，直到通过“ResetError”输入请求复位组

信号。

如果不需要该参数，在本地数据的存储区指定一个存储器或数据位。

设定值典型 Set01W_S

功能

发送 1 个设定值作为 16 位值，并从伙伴接收本地设定值

n 取 1 检查由 FC Safe 执行。

说明

所需 FC Safe
使用 Set01W_S 时，数据只能在循环程序结束时链接了块 FC Safe 时才能传送，请参见 FC Safe 
(页 2495)部分。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。
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参数： EnterInput
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 输入硬件设定值的输入

可以通过信号沿的变化触发在“SetpointInput”中采用设定值。

只有“ContinuousEnterFunct”= FALSE 时才考虑“EnterInput”中的信号变化。如

果满足此条件，沿变化 0 → 1 将导致采用和传送“SetpointInput”中输入的设

定值。新输入的设定值与传送的 后一个设定值相同时，也适用此条件。

该采用设定值的方法适用于通过硬件输入，例如通过控制台或控制面板。

这种方法也可用于在操作面板 (OP) 上输入设定值。在这种情况下，必须由 OP 
上的功能键触发采用。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： ContinuousEnterFunct
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： 为软件设定值持续应用设定值

使用此参数，可指定是否对“SetpointInput”中的设定值连续读入并检查更改。

通过与传送的 后一个设定值进行比较来检查更改。

该采用设定值的方法适用于通过合适的软件输入。然而，如果操作面板 (OP) 
上没有可用于触发输入的单独功能键，这种方法也可用于在 OP 上输入设定值。

如果不需要此参数，保留不处理即可。
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参数： SetpointInput
声明： INPUT
数据类型： WORD
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (W#16#0)
地址范围： 输入字 IW0 ... IWn

PIW0 ... PIWn
存储器字 MW0 ... MWn

LW0 ... LWn
数据字 DBm.DBW0 ... n

说明： 设定值输入

如何处理 SetpointInput 中可用的设定值取决于它是硬件还是软件输入。可使

用“ContinuousEnterFunct”参数指定输入类型：

• ContinuousEnterFunct = FALSE （硬件输入）
如果“EnterInput”上的信号为 1，则仅读入“SetpointInput”上的设定值。如果在 
n 取 1 检查期间没有检测到错误，并且设置了中央使能存储器位，则传送读入
的设定值。在经过所选的设定时间延迟后，由 FC Safe 自动设置（参见 FC 
Safe，“InputDelayTime”参数）。
在至少一个 OB1 循环内，在 EnterInput 上检测到 0 信号时，仅通过 FB 再次
读入其他设定值。
如果在硬件输入检测到 n 取 1 错误，则不再处理输入的设定值。只有对 CPU 中
的 OB1 循环长度先前未检测到硬件输入（通过命令、设定值或参数块），才
能再次读入新的设定值。
FB 在诊断缓冲区中输入检测到的 n 取 1 错误（事件 ID B172）。只要错误仍
然存在，就可以通过 FC Safe 的“InputError”输出来指示错误状态（请参见 FC 
Safe，“InputError”参数）。

  • ContinuousEnterFunct = TRUE （软件输入）
连续读取 SetpointInput 中的设定值并检查更改。通过与传送的 后一个设定
值进行比较来检查更改。每当发生更改时，除非 n 取 1 检查检测到错误，否
则立即发送设定值。

– 使用硬件输入（请参见 EnterInput），在通过块传送新的设定值之前必须
先检测到一个空循环。

– 通过软件输入，可以在每个 OB1 循环内传送新的设定值。前提是在该循环
内不存在未决的另一个块的其他软件条目。否则，会检测到 n 取 1 错误。
即使软件输入没有改变，也可以通过“SendSoftSetpoint”输入触发软件设定
值的新传送（见下文）。
如果在软件输入检测到 n 取 1 错误，则不再处理输入的设定值。
只有对 CPU 中的 OB1 循环长度先前未检测到软件输入（命令或设定值）
时，才能再次读入新的设定值。块在诊断缓冲区中输入检测到的 n 取 1 错误
（事件 ID B172）。中央数据块 BasicData 中也设置了适当的错误位，可以
通过软件查询这些错误位。更多详细信息，请参见 FC Safe 的描述。
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参数： ReturnedSetpoint
声明： OUTPUT
数据类型： WORD
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (W#16#0)
地址范围： 输出字 QW0 ... QWn

PQW0 ... PQWn
存储器字 MW0 ... MWn

LW0 ... LWn
数据字 DBm.DBW0 ... n

说明： 已返回的设定值的输出

接收设定值的伙伴对象将回报当前有效的设定值。该值将显示在

“ReturnedSetpoint”输出处。

如果伙伴对象设置为“本地”(local) 且进行新的输入，则“ReturnedSetpoint”会
指示本地更改后的设定值。

启动本地或伙伴 CPU 后，或在恢复连接后，自动一般请求将确保通过

“ReturnedSetpoint”指示本地有效的设定值。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： LocalOperation
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
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地址范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7
存储器位 M 0.0 ... M n.7

L 0.0 ... L n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明： 来自伙伴对象的返回消息：该对象设置为本地操作。

也可以在接收设定值的伙伴对象上本地设置设定值。然后必须在“本

地”(Local) 输入参数中将伙伴对象 Set01W_R 设置为“本地”(local)。“Local”输
入参数的当前状态由伙伴对象报告，并在“LocalOperation”输出中显示。

启动本地或伙伴 CPU 后，或在恢复连接后，自动常规请求将确保在

“LocalOperation”中显示本地当前有效状态。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

每当块收到新数据，并将其输出至输出“ReturnedSetpoint”或
“LocalOperation”时，在一个 OB1 循环内，“NewData”输出将设置为 TRUE。

参数： SendSoftSetpoint
声明： IN_OUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 存储器位 M 0.0 ... M n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
这是一个输入/输出参数（声明 IN_OUT）。使用此参数类型指定本地位存储

器非常复杂，因此不应使用。

说明： 用于重新发送 后一个软件设定值的触发输入。

更多详细信息，请参见“SetpointInput”参数。

如果不需要此参数，保留不处理即可。
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设定值典型值 Set01W_FS

功能

发送 1 个设定值作为 16 位值，并从伙伴接收本地设定值

可使用 Set01W_R 块接收并评估该块的帧。

可通过以下参数触发设定值的发送操作：

• ContinuousEnterFunct
在块的软件模式 (HWmode = FALSE) 下更改区域“ParameterInput”时自动传送

• Release
块的硬件和软件模式下的单次触发传送

没有设定值发送到无法访问的站。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： HWmode
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
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默认值： FALSE
说明： 该参数指定块采用硬件模式 (TRUE) 还是软件模式 (FALSE)。

• 硬件模式
可以通过连接到“Release”输入端的数字量输入模块来触发传送。
当 Release 输入端的信号从 0 变为 1 时，将在硬件模式下应用该设定值。
“InputDelayTime”运行时不发送对设定值输入“SetpointInput”所做的更改。
在硬件模式下，必须检测到空循环，块才能发送新的参数值。

• 软件模式
可通过“Release”输入或在软件模式下通过“ContinuousEnterFunct”函数触发发
送操作。
可在每个 OB1 循环中通过软件输入发送新的参数值。可以根据需要在循环中
开启和关闭“ContinousEnterFunct”函数。

“HWmode”参数在启动期间应用，并且不能在循环中更改。

参数： ContinuousEnterFunct
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： 为软件设定值持续应用设定值

如果 HWmode 等于 TRUE，则不评估该参数。

使用此参数，可指定是否对“SetpointInput”中的设定值连续读入并检查更改。

通过与传送的 后一个设定值进行比较来检查更改。即使自上次传送以来

“SetpointInput”的值未发生更改，也会进行发送。

该采用设定值的方法适用于通过合适的软件输入。然而，如果操作面板 (OP) 
上没有可用于触发输入的单独功能键，这种方法也可用于在 OP 上输入设定值。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： SetpointInput
声明： INPUT
数据类型： WORD
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (W#16#0)
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地址范围： 输入字 IW0 ... IWn
PIW0 ... PIWn

存储器字 MW0 ... MWn
LW0 ... LWn

数据字 DBm.DBW0 ... n
说明： 设定值输入

在“SetpointInput”中，值的后续处理方式取决于它是硬件输入还是软件输入以

及如何触发传送。更多相关信息，请参见上文“函数”部分的“HWmode”参数

介绍。

名称： InputDelayTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： • 0 或保留不处理

非必需参数的值

• 1 ... 32000
硬件模式下延迟时间的值范围（单位为毫秒）

说明： 当块工作在硬件模式下时，“Release”输入的延迟时间（单位为毫秒）。

建议延迟时间至少为 1000 ms。
“InputDelayTime”运行时对“SetpointInput”的更改不会在当前循环内发送。

名称： MaxInputTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： • 0 或保留不处理

不需要此参数时。

• 1 ... 32000
“HWmode”= TRUE 时，监视时间的值范围（单位为秒）。

说明： 当块工作在硬件模式下时，“Release”输入的监视时间（单位为秒）。

建议监视时间至少为 30 s。
如果不需要此参数，则保留不处理即可。

参数： Release
声明： IN_OUT
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数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
这是一个输入/输出参数（声明 IN_OUT）。使用此参数类型指定本地位存储

器非常复杂，因此不应使用。

说明： 触发输入，用于发送当前设定值

可以在块的软件或硬件模式下使用该参数。

• 硬件模式
通过 OP 使用此输入时，应通过 OP 的功能键对其进行操作。然后可以先在 OP 
中输入设定值。仅在按下 Release 功能键时才发送该值。
在硬件模式下，“Release”输入不会自动复位。因此，应仅指定存储器位或数
据位作为输入。数字量输入不能自动复位。
“Release”输入取决于“InputDelayTime”，并通过“MaxInputTime”进行监视。如
果输入中设置的时间超过“MaxInputTime”，则将在“InputError”输出超时。只
有在“Release”输入 = 0 后，“InputError”输出才会变回“0”。（另请参见
“InputError”）

• 软件模式
只有在 Release 输入端具有信号 1 时才执行更改检查。即使自上次传送以来
“SetpointInput”的值未发生更改，也会进行发送。
在软件模式下，“Release”输入会自动复位。因此，应仅指定存储器位或数据
位作为输入。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： ReturnedSetpoint
声明： OUTPUT
数据类型： WORD
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (W#16#0)
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地址范围： 输出字 QW0 ... QWn
PQW0 ... PQWn

存储器字 MW0 ... MWn
LW0 ... LWn

数据字 DBm.DBW0 ... n
说明： 已返回的设定值的输出

接收设定值的伙伴对象将回报当前有效的设定值。该值将显示在

“ReturnedSetpoint”输出处。

如果伙伴对象设置为“本地”(local) 且进行新的输入，则“ReturnedSetpoint”会
指示本地更改后的设定值。

启动本地或伙伴 CPU 后，或在恢复连接后，自动一般请求将确保通过

“ReturnedSetpoint”指示本地有效的设定值。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： LocalOperation
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 来自伙伴对象的返回消息：该对象设置为本地操作。

也可以在接收设定值的伙伴对象上本地设置设定值。然后必须在“本

地”(Local) 输入参数中将伙伴对象 Set01W_R 设置为“本地”(local)。“Local”输
入参数的当前状态由伙伴对象报告，并在“LocalOperation”输出中显示。

启动本地或伙伴 CPU 后，或在恢复连接后，自动常规请求将确保在

“LocalOperation”中显示本地当前有效状态。

如果不需要此参数，保留不处理即可。
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参数： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

每当块收到新数据，并将其输出至输出“ReturnedSetpoint”或
“LocalOperation”时，在一个 OB1 循环内，“NewData”输出将设置为 TRUE。

名称： InputOK
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 将命令输入到发送缓冲区时，“InputOK”显示也会设置一个循环。显示值与

“HWmode”参数无关。

名称： InputError
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： 输出 Q 0.0 ... Q n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 如果“HWmode”等于 TRUE，则显示“Release”输入的输入错误。

“Release”命令的持续时间超过 MaxInputTime 定义的时间时，输出即为信号 
1。仅当 Release 输入的信号为 0 时，“InputError”输出才会再次设置为 0。例

如，可将其用于检测输入是否有故障。

如果不需要此参数，则保留不处理即可。
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设定值典型值 Set01W_R

功能

接收站中的 1 个设定值作为 16 位值，或在本地输入，并将本地设定值返回到主站

该块可以接收和输出“Set01W_S”和“Set01W_FS”典型值的数据。

参数

参数： PartnerNo
PartnerObjectNo
Enabled
ImageMemory
Conditional
Unconditional
TimeStamp
有关说明，请参见重现参数 (页 2393)部分。

参数： Local
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
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地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7
存储器位 M 0.0 ... M n.7

L 0.0 ... L n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明： 释放由“LocalSetpointInput”所指定的数据区域的本地设定值输入。

只要“Local”= TRUE，对象就不会接收伙伴（主站）发送的设定值。

“Local”输入的当前状态以及当前在“SetpointOutput”中输出的设定值副本（设

定值镜像）将一起传送到伙伴。

无扰动切换：

• 当“Local”从 0 切换到 1 时，将保留“SetpointOutput”输出中 后输出的值，直
到通过本地输入区“LocalSetpointInput”输入了新的设定值。

• 当“Local”从 1 切换回 0 时，将保留“SetpointOutput”输出中 后输出的值，直
到块从伙伴接收到新的设定值。

请参阅“ContinuousEnterFunct”参数的注意事项。

参数： EnterInput
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
地址范围： 输入 I 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明： 本地设定值输入的 Enter 输入。

该参数采用沿触发方式，触发采纳设定值输入“LocalSetpointInput”的设定值

这一操作。

仅当“Local”输入参数的值设置为 TRUE，并且“ContinuousEnterFunct”= FALSE 
时，才将“EnterInput”的信号变化考虑在内。如果满足这些条件，当信号从 0 
变为 1 时，将采用在“LocalSetpointInput”输入的设定值，并在

“SetpointOutput”输出。

这种采纳设定值的方法适用于硬件输入，例如通过控制台、控制面板或操作

员面板 (OP)。使用 OP 时，必须由功能键触发采纳操作。

如果不需要此参数，保留不处理即可。
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参数： ContinuousEnterFunct
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
默认值： FALSE
说明： 连续采集本地设定值

如果“Local”= TRUE 且“ContinuousEnterFunct” = TRUE，则将连续读取

“LocalSetpointInput”的设定值，并检查其更改。

如果此时本地输入值与 后返回的设定值不同，则在“LocalSetpointInput”读
取的设定值将在“SetpointOutput”输出中输出。

如果在设定值输入“LocalSetpointInput”中检测到数组，则会立即在

“SetpointOutput”输出此数组（不进行更改检查）。

这种设定值采纳的方法适用于软件输入。

但如果操作面板 (OP) 上没有功能键，也可以使用这种方法在 OP 上输入设定

值。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： LocalSetpointInput
声明： INPUT
数据类型： WORD
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (W#16#0)
地址范围： 输入字 IW0 ... IWn

PIW0 ... PIWn
存储器字 MW0 ... MWn

LW0 ... LWn
数据字 DBm.DBW0 ... n

说明： 本地设定值输入

仅当“Local”= TRUE 时，才采纳“LocalSetpointInput”的值。如果满足此条件，

则未决设定值的处理方式取决于它是硬件输入还是软件输入。输入的类型由

“ContinuousEnterFunct”参数决定：
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  • ContinuousEnterFunct = FALSE
硬件输入
仅当在“EnterInput”检测到信号从 0 变为 1 时，才会读取“LocalSetpointInput”
的设定值。本地输入的设定值通过“SetpointOutput”输出进行输出，并传送给
伙伴。
在至少一个 OB1 循环内，仅当在“EnterInput”检测到信号 0 时，才由块再次读
入其他设定值。

  • ContinuousEnterFunct = TRUE
软件输入
连续读取“LocalSetpointInput”的设定值并检查其更改。更改检查的执行方式是
与 新的有效设定值进行比较。换言之，值存储为返回的设定值。每次发生
更改，设定值都会通过在“SetpointOutput”设定的输出进行输出，并传送到伙
伴。
如果是软件输入，则可以在每个 OB1 循环内输入新的设定值。
如果是硬件输入，则必须先检测到一个空循环，然后才能由块读取新的设定值。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

参数： SetpointOutput
声明： OUTPUT
数据类型： WORD
取值范围： 请参见地址范围

默认值： 0 (W#16#0)
地址范围： 输出字 QW0 ... QWn

PQW0 ... PQWn
存储器字 MW0 ... MWn

LW0 ... LWn
数据字 DBm.DBW0 ... n

说明： 设定值输出字。

伙伴对象发送的设定值或在“LocalSetpointInput”本地输入的设定值在

“SetpointOutput”输出中输出。

参数： NewData
说明： 有关声明、数据类型、取值范围、默认值和功能的信息，请参见重现参数 

(页 2393)部分。

每当块从伙伴对象接收到新设定值并将其输出到“SetpointOutput”时，在一个 
OB1 循环内，“NewData”输出都将设置为 TRUE。这也适用于有新输入的本地

设定值的情况 (Local = 1)。
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Optional blocks

ListGenerator1500/300/400 FC
ListGenerator FC 具有三个版本，其符号名称如下：

• 对于 S7-300
ListGenerator300

• 对于 S7-400
ListGenerator400

• 对于 S7-1500
ListGenerator1500

功能

如果数据所包含的目标地址不完整，或者根本不包含目标地址，则在接收这样的数据的 CPU 
中，需要 FC ListGenerator。 重要的原因是缺少目标对象编号，因为该编号会指向存储接

收到的信息的背景数据块。

如果未在站内设置参数或设置的参数不完整，目标地址可能会缺失或不完整。对于发送二进

制信息、模拟值或计数值的典型值，允许这种情况存在。如果这些典型值将数据发送到多个

目标，则不会为这些值设置目标地址。由于缺少目标信息，发送帧将自动传输到组态过程中

建立了连接的所有目标。因此，该数据会在各个目标接收，而无需接收目标地址。

说明

目标用户号的补充信息

没有目标地址的待发送数据帧具有由发送 TIM 添加的目标用户号，如果有多个目标，则会有

多个编号。

由于 TIM 不了解相关信息，因此在目标对象编号的地址字段中输入 0。TIM 仅知道组态了连

接的目标用户。

因此在接收端，数据帧包含目标用户号，但目标对象编号为 0。

如果接收到的数据帧中不包含目标对象编号，则负责分配接收帧的 FC Distribute 会引用对象

引用列表。

FC Distribute 使用每个数据帧中包含的源地址（源用户号 + 源对象编号），在列表中搜索说

明缺少给定源地址的目标对象编号的条目；换言之，其搜索本地背景数据块的编号。

此对象引用列表由 FC ListGenerator 创建。该 FC 无参数，其链接到循环用户程序 (OB1) 中 
FC BasicTask 之后。
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创建列表时，FC ListGenerator 会将在参数中设置的地址用于接收典型值。这些典型值必须

满足“PartnerNo”和“PartnerObjectNo”的规范。这些参数则与对应接收帧中的源地址相同。由

于典型值也知道其背景数据块的编号，因此知道参考列表中条目所需的所有地址。

在启动过程中，FC ListGenerator 的安排是，所有接收典型值均输入其参数分配中的地址以

及引用列表中背景数据块的编号。因此，对象引用列表不需要特殊的参数设置，只是通过接

收典型值的现有参数创建，因此始终一致。

工作原理

启动后，FC ListGenerator 在三个连续的 OB1 循环内创建列表：

• 在第一个循环中，其确定在第一个对象引用列表（适用情况下还有第二个对象引用列表）

中需要多少个条目。在这一循环运行期间，相关典型值仅增加一个计数值。

• 在第二个循环中，FC ListGenerator 会为第一个对象引用列表（适用情况下还有第二个对

象引用列表）生成所需长度的数据块，并在所有数据字中输入 0。在这一循环内，所有

相关典型值均会输入其地址以及列表中对应背景数据块的编号。

• 在第三个（即 后一个）循环中，FC ListGenerator 按升序排列所有条目。排序后，实际

操作时会加快列表搜索速度。

生成数据块时，FC ListGenerator 执行以下操作：

如果尚未创建列表，则搜索可用的数据块编号。

• S7-1500
FC 在 60999 到 60000（保留区域）的范围内以降序搜索可用的数据块编号。

• S7-300/400
采用从 DB BasicData 编号开始的下一个值 低的可用数据块编号。

如果列表已存在，则 FC ListGenerator 将检查现有数据块长度是否足以满足当前所需的引用

数量。如果长度足够，则输入 0，并将再次写入地址并进行排序。

可将 大长度（65532 字节）的对象引用列表 1 用于 多 10922 个接收对象。无目标对象

编号时的 大对象数为 10922。
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如果现有数据块长度不足，则对不同的 SIMATIC 产品系列采用不同的步骤：

• 对于 S7-300
会生成新的 DB。由于 S7-300 没有删除数据块的功能，因此原有数据块仍然保留在内存中。

对于 300 CPU，必须使用编程设备删除原有 DB。
注意：

如果不生成新 DB，将需要使用编程设备删除此 DB。如果 CPU 上没有足够的内存用来生

成新数据块，则需要先删除现有数据块，然后再重新启动。

• 对于 S7-400
将删除现有 DB、压缩内存、并生成编号相同但长度不同的 DB。
对于 400 CPU，可手动压缩内存或重新加载 CPU。

• 对于 S7-1500
将删除现有 DB，并生成编号相同但长度不同的 DB
对于 1500 CPU，将像 CPU 300 一样自动压缩内存。

如果 ListGenerator FC 不能再生成 DB，则会将一则错误消息写入 CPU 的诊断缓冲区：

• 0xB107 “生成对象引用列表时出错”(Error generating the object reference list)
– 无法创建 DB[Info1]。
– 原因：[Info2]。

在 Info2 中，会输出 SFC Create_DB 函数的返回值，请参阅相应说明。

FC PartnerMonitor

功能

FC PartnerMonitor 具有以下功能：

• 可显示有关 SINAUT 用户的重要状态信息（请参见“PartnerStatus”参数）。

• FC 还可用于触发用户的一般请求，但控制中心（例如 ST7cc/ST7sc）除外。

• 还可用于建立和终止与用户的永久连接。

可以在循环用户程序（在 OB1 中）中的任何点调用 FC。
如果要监视和控制多个用户，请在用户程序中包含适当数量的 FC PartnerMonitor。
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SINAUT 用户（伙伴）只能是已组态连接的 ST7 CPU 或 ST7cc。FC PartnerMonitor 无法监视

或控制 TIM。

说明

站点中的 FC PartnerMonitor
也可在站点中使用 FC PartnerMonitor。但是，用于建立和终止永久连接的控制输入无法继

续使用。当本地 TIM 为主站 TIM 时，仅适用于主站。

参数

名称： PartnerNo
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： 1 ... 32000 [ms]
说明 要监视和控制的用户 SINAUT 用户编号。

如果在管理 (DB BasicData) 中未找到设置“PartnerNo”，则（仅在启动期间）

将条目写入诊断缓冲区（事件 ID B101）。CPU 不切换为 STOP 模式。

在“PartnerStatus”输出字中指示具有正确参数设置的用户的状态，并处理控制

输入。

消除错误后处理未知用户。在此期间，“PartnerStatus”输出字保持设置为 0。

 

名称： MaxConnectTime
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： • 0（无限制）

• 1 … 480 [分钟]
说明 永久连接的 长持续时间

在永久连接开始时激活此处指定的时间 (> 0)（请参见“PermanentCall_On”参
数）。

如果在重置永久连接之前时间已用尽，则会自动断开连接。只要信号 1 存在于

“PermanentCall_On”输入中，就会重新触发时间。

此处指定的时间适用于拨号网络中的永久连接以及专用线路上的永久连接（连

续轮询）。
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名称： PartnerStatus
声明： OUTPUT
数据类型： WORD
取值范围： 输出字 QW0 ... QWn

PQW0 ... PQWn
存储器字 MW0 ... MWn

LW0 ... LWn
数据字 DBm.DBW0 ... n

说明 指示要监视的用户状态的输出字。

如果不需要此参数，保留不处理即可。

“PartnerStatus”输出字中的状态位含义：

位 .0 用户状态

  0 0 = 用户中断

1 1 = 用户正常

位 .1 冗余连接的状态

  0 0 = 冗余连接中断

1 1 = 所有连接正常

位 .3 .2 一般请求 (GR) 的状态

  0 0 0 = 无错完成 GR
0 1 1 = GR 开始

1 0 2 = GR 开始接收

1 1 3 = GR 已完成，但存在错误（GR 不完整或无

法执行，例如，由于用户发生故障）
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位 .6 .5 .4 拨号连接的状态

  0 0 0 0 = 无连接

0 0 1 1 = 已激活呼出

0 1 0 2 = 已建立呼入

0 1 1 3 = 已建立呼出

1 0 0 4 = 已注册永久连接

1 0 1 5 = 已建立永久连接

1 1 0 6 = 已断开永久连接

位 .7 拨号连接的状态

  0 0 = 后台无拨号连接检查

1 1 = 激活后台拨号连接检查

位 .8 连续轮询状态（专用线路上）

  0 0 = 无连续轮询

1 1 = 已激活连续轮询

位 .9 WAN 连接资源的状态

*) 0 0 = 伙伴资源充足

1 1 = 伙伴资源不足

位 .10 时间状态

  0 0 = 伙伴的日期/时间不可用/不正常

1 1 = 伙伴的日期/时间正常
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位 .11 时钟同步

  0 0 = 伙伴 CPU 在上次同步期间收到合理时间，或者在启动后

没有收到本地时间。

1 1 = 伙伴 CPU 收到不合理的本地时间；将继续使用 后一个

有效时间。

（显示仅限于 TimeMask > V1.6）

说明

输入/输出参数

以下参数是输入/输出参数（声明 IN_OUT）：

• GeneralRequest
• PermanentCall_On
• PermanentCall_Off
使用此参数类型很难指定本地位存储器，因此不应使用。

名称： GeneralRequest
声明： IN_OUT
数据类型： BOOL
取值范围： 输入

存储器位

数据位

I 0.0 ... I n.7
M 0.0 ... M n.7
DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明 输入，触发到由 PartnerNo 指定的用户的一般请求。

如果此时对该用户无活动请求，则在该输入端使用一个 1 信号触发对用户的

一般请求。然后，该输入端由 FC 自动复位。

如果指定了数字量输入的输入 (I 0.0 ... I n.7)，则需要在输入端复位信号。在

结束当前运行的一般请求之前复位信号，以便不会立即触发另一个一般请求。

名称： PermanentCall_On
声明： IN_OUT
数据类型： BOOL
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取值范围： 输入

存储器位

数据位

I 0.0 ... I n.7
M 0.0 ... M n.7
DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明

 
输入，触发到由 PartnerNo 指定的用户的永久连接。

如果当前没有与该用户的永久连接，则在该输入端通过 1 信号触发到用户的

永久连接。然后，该输入端由 FC 自动复位。如果指定了数字量输入的输入 
(I 0.0 ... I n.7)，则需要在现有永久连接终止之前，在输入端复位该信号。

如果输入“PermanentCall_On”的 1 信号大于 0，也会激活“MaxConnectTime”
指定的时间。

根据与用户的连接方式是拨号连接还是专用线路连接，通过以下处理建立永

久连接的命令，并在“PartnerStatus”输出中指示：

• 对于拨号连接：
由主 TIM 建立拨号连接到适当的用户，并且无论数据通信量如何，始终保持
此状态，直到发送终止命令。
在 PartnerStatus 输出字中用位 4 ... 6 指示（请参见 PartnerStatus 参数）永久
连接的当前状态。

• 对于专用线路：
在这种情况下，主 TIM 以站点的轮询模式运行。此时，通过用户的“连续轮
询”实现永久连接。实际上，这是对用户的间歇轮询；换句话说，仍轮询专
用线路网络上的其他用户，但是对“正常”用户每次轮询后，将再次轮询首
选用户。
“PartnerStatus”输出参数中的位 8 指示连续轮询的当前状态。

站点特性：

无法从站点建立永久连接。因此，当在站点中使用 FC PartnerMonitor 时，无

法使用此控制输入。

名称： PermanentCall_Off
声明： IN_OUT
数据类型： BOOL
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取值范围： 输入

存储器位

数据位

I 0.0 ... I n.7
M 0.0 ... M n.7
DBm.DBX 0.0 ... n.7

说明

 
终止现有永久连接

该输入用于触发到由 PartnerNo 指定的用户的现有永久连接。

如果当前存在与该用户的永久连接，则在该输入端通过 1 信号终止到用户的

永久连接。然后，该输入端由 FC 自动复位。如果指定了数字量输入的输入 
(I 0.0 ... I n.7)，则需要通过用户程序，在输入端复位该信号。 迟应在再次

建立永久连接之前完成该操作。

根据与用户的连接方式是拨号连接还是专用线路连接，通过以下处理终止永

久连接的命令，并在“PartnerStatus”输出中指示：

• 对于拨号连接：
只有在已发送任何未决数据之后，主 TIM 才终止现有拨号连接。
在 PartnerStatus 输出字中用位 4 ... 6 指示（请参见 PartnerStatus 参数）永久
连接的当前状态。

• 对于专用线路：
主 TIM 删除对相应用户连续轮询的注册。所有已连接用户的轮训周期继续处
于正常模式。
“PartnerStatus”输出参数中的位 8 指示连续轮询的当前状态。
也可以通过命令主 TIM 开始另一用户的连续轮询，取消专用线路上的连续轮
询。现有作业随后将被新作业替换。

站点特性：

站点无法终止永久连接。因此，当在站点中使用 FC PartnerMonitor 时，无法

使用此控制输入。

FC PartnerStatus

功能

FC PartnerStatus 可显示 多 8 个 SINAUT 用户的当前状态“中断”(disrupted)或“正常”(OK)。
可以在循环用户程序（在 OB1 中）中的任何点调用 FC。
如果要监视 8 个以上用户，可在用户程序中加入适当数量的 PartnerStatus FC。
伙伴可以是已组态连接的 ST7 CPU 或 ST7cc，或者是本地 TIM。
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在“PartnerStatus”输出字节中为每个用户保留一个位，用以显示各个用户的状态：

• FALSE (0)：
– 用户中断

– 未使用对应的输入参数 (= 0)
– 用户未知

• TRUE (1)：用户正常

参数

名称： Partner1 ... Partner8
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： • 0

非必需参数的值

• 1 ... 32000
要监视的用户数

说明

 
要监视的 SINAUT 用户数

如果在管理区 (DB BasicData) 中未找到设置的用户数，则（仅在启动期间）会

在诊断缓冲区中写入一个条目（事件 ID B101）。CPU 不切换为 STOP 模式。

参数分配正确的用户的状态在“PartnerStatus”输出字节中显示。

消除错误后处理未知用户。其状态位设置为 0。

名称： PartnerStatus
声明： OUTPUT
数据类型： BYTE
取值范围： 输出字节 QB0 ... QBn

PQB0 ... PQBn
存储器字节 MB0 ... MBn

LB0 ... LBn
数据字节 DBm.DBB0 ... n

说明： 指示要监视的用户的状态。
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“PartnerStatus”输出字节中的状态位分配取决于参数 Partner1 ...“Partner8”：
位 .7 .6 .5 .4 .3 .2 .1 .0
伙伴 8 7 6 5 4 3 2 1
值：

• 0 = 伙伴中断，未在参数中设置或未知

• 1 = 伙伴正常

FC PathStatus

功能

块 (FC) 显示了从本地 TIM 角度看到的伙伴路径状态。

多可以组态 2 条路径（主路径和替代路径）。两条路径均必须以本地 TIM 作为起点或终点。

该块显示以下内容：

• 可以访问伙伴的路径。

• 当前使用的路径

• TIM 接口，通过该接口组态主路径。

• TIM 接口，通过该接口组态替代路径。

连接路径可指定为所用 TIM 接口和路径状态的组合。

在输出字节 PathStatus 中，保留了以下位：

• 两个位用于主路径的接口

• 两个位用于替代路径的接口

• 两个位用于主路径的状态

• 两个位用于替代路径的状态

调用 FC BasicTask 后，可以在循环用户程序 (OB1) 中的任何点调用 FC。
如果要显示多个用户的路径状态，则需要在用户程序中对相应数量的 FC 调用进行编程。

参数

名称： Partner
声明： INPUT
数据类型： INT
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取值范围： 1 ... 32000 （用户编号）

说明： 伙伴的 SINAUT 用户编号

名称： PathStatus
声明： OUTPUT
数据类型： BYTE
取值范围： 输出字节 QB0 ... QBn

PQB0 ... PQBn
存储器字节 MB0 ... MBn

LB0 ... LBn
数据字节 DBm.DBB0 ... n

说明： 显示与伙伴的连接路径状态。

PathStatus ‑ 编码

表格 1-164 “PathStatus”输出字节中的状态位编码

位 6 + 7 位 4 + 5 位 2 + 3 位 0 + 1
组态接口 路径状态

替代路径编号 主路径编号 替代路径（第 2 条
路径）

主路径（第 1 条路

径）

已组态接口（位 4..7）
对块中的 TIM 接口从 0 到 3 连续进行十进制编号，请参见表中的“编号”(No.) 列。下表显示

了不同 TIM 类型的位编码。

表格 1-165 位 4 + 5（主路径的接口）或位 6 + 7（替代路径的接口）的编码

状态位 
5 (7)

状态位 
4 (6)

接口

编号 TIM 3V‑IE TIM 4R‑IE TIM 1531 IRC
0 0 0 以太网 "IE1" (X2) 以太网 "IE1" (X3) 以太网 "IE1" (X1)
0 1 1 ‑ 以太网 "IE2" (X4) 以太网 "IE2" (X2)
1 0 2 串行 "WAN1" (X1) 串行 "WAN1" (X1) 以太网 "IE3" (X3)
1 1 3 ‑ 串行 "WAN2" (X2) 串行 "WAN" (X4)
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路径状态（位 0..3）
• 主路径 = 第 1 条路径（位 0 + 1）
• 替代路径 = 第 2 条路径（位 2 + 3）

表格 1-166 状态表：位 0 + 1 或位 2 + 3 的编码

状态位 
1 (3)

状态位 
0 (2)

位 1 含义 位 0 含义

0 0 非当前路径 用户不可访问

0 1 非当前路径 用户可以访问

1 0 当前路径 用户不可访问

1 1 当前路径 用户可以访问

FC PulseCounter

功能

FC PulseCounter 负责进行计数脉冲采集。

通过数字量输入检测 多 8 个脉冲串，并通过将计数值帧（Cnt01D_S、Cnt04D_S）组合在

一起的 SIMATIC 计数器将脉冲串提供给功能块。

计数脉冲的采集由时间控制。为此，FC PulseCounter 必须在循环中断 OB 内，例如 OB35。
循环中断 OB 的呼叫间隔必须与计数脉冲的脉冲宽度相匹配。有关使用循环中断 OB 进行计

数脉冲采集的详细信息，请参见循环中断 OB (页 2386)部分。

参数

名称： InByte
声明： INPUT
数据类型： BYTE
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取值范围： 输入字节 PEB0 ... PEBn
存储器字节 MB0 ... MBn

LB0 ... LBn
数据字节 DBm.DBB0 ... n
如果指定数字量输入的输入字节，则此输入字节必须是直接来自数字量输入

模块的 I/O 字节 (PIB) 的地址。计数输入的当前状态只能通过直接访问获得可

靠检测。

当从输入 (PII) 的过程映像中进行读取时，可能仍未检测到计数脉冲。

说明： 计数脉冲的输入字节。

可将计数脉冲采集的输入参数设置为以字节为单位。

名称： EnableMask
声明： INPUT
数据类型： BYTE
取值范围： B#16#00 ... B#16#FF
说明 为计数输入启用掩码

通过该参数，可以以位掩码的形式指定实际连接输入字节计数脉冲中的哪些

输入。以下规则适用于位掩码中的每个位：

• 0 = 针对采集阻止的输入位

• 1 = 针对采集启用的输入位

掩码的输入仅允许十六进制格式 B#16#00 to B#16#FF。
8 位二进制数（2#0 到 2#1111 1111）不适用于数据类型 BYTE。

  掩码中的位到输入字节“InByte”中的输入的分配：

   InByte .7 .6 .5 .4 .3 .2 .1 .0
   EnableMask B#16# 0 … F 0 … F

  示例： EnableMask B#16#83
已启用的是：输入 .7、.1 和 .0
已阻止的是：输入 .6 到 .2

名称： CntIn_0 ... CntIn_7
声明： INPUT
数据类型： COUNTER
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取值范围： C0 或 C1 ... Cn
（n 取决于 CPU）

说明 脉冲计数器

对于每个已启用的计数输入，需要为相应的参数 CntIn_0 ... .“CntIn_7”指定 
SIMATIC 计数器。采集每个脉冲后，SIMATIC 计数器增加。

必须将此处设置的计数器在实际计数值功能块“Cnt01D_S”和“Cnt04D_S”中指

定为输入计数器（参数 Counter_1 ... _4）。这些功能块读取已分配的计数器，

然后对其进行重置。

作为不需要的参数的占位符，建议指定计数器 C0。
  “CntIn_0”...“CntIn_7”（从“EnableMask”开始 = B#16#83）的参数分配示例：

CntIn_0 : = Z10
CntIn_1 : = Z11
CntIn_2 : = Z0
CntIn_3 : = Z0
CntIn_4 : = Z0
CntIn_5 : = Z0
CntIn_6 : = Z0
CntIn_7 : = Z12

FC ST7ObjectTest

有效性

S7-300/400 CPU

功能

如果 CPU 接收到具有未知目标对象编号的数据，在编程错误 OB121 中调用 FC ST7ObjectTest 
会防止发生 CPU STOP。
FC ST7ObjectTest 检查调用 OB121 的原因，即丢失了哪个块类型。

• 如果丢失的块是数据块，并且该数据块是 SINAUT 对象的背景数据块，则 CPU 不会更改为 
STOP 模式。

• 如果未丢失 SINAUT 背景数据块，而是丢失了其他块（DB、FB、FC），则可通过参数

“StopInOtherCases”指定响应。

– CPU 切换到 STOP 模式。

– CPU 继续运行。
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有关编程错误 OB121 的更多信息以及与使用 FC ST7ObjectTest 的相关的背景信息，请参见组

态错误 OB (页 2386)。

参数

名称： StopInOtherCases
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
说明： 其他错误情况下，CPU 应切换到 STOP 模式。

有关参数的详细信息，请参见上文“功能”部分。

• TRUE：CPU 切换到 STOP 模式。

• FALSE：CPU 继续运行。

FC TestCopy

功能

借助 FC TestCopy，可以记录 ST7 用户之间的数据通信摘要或记录整个通信。通过要在 DB 
TestCopyData 的控制字段中设置的搜索掩码，可以过滤出各个帧类型，然后从发送或接收

的缓冲区进行复制，以便在 DB TestCopyData 中进行进一步评估。有关详细信息，请参见下

文。

发送和接收帧都存储在相同的数据块 DB TestCopyData 中。从而使跟踪复制的发送和接收帧

的时间顺序更为简便。
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要求

要使用 TestCopy 功能，用户程序必须符合以下条件：

• CPU 上必须提供 FC TestCopy 功能。

• CPU 上必须具有 DB TestCopyData，且具有足够的长度。

– 为此，请将 DB TestCopyData (DB99) 从 TD7 库复制到 CPU 中。

– 如有必要，可在 DW40 中通过增大或减小“TestCopyBuffer”数组大小来更改 DB 中缓冲

区的长度，该长度默认为 [0..240] WORD。
• 在要写入其发送和/或接收帧的 CPU 300/400 (BComData / XComData / PComData) 的相

应通信 DB 中，进行以下输入：

– 在通信 DB 的 DW32 (TestCopyDBNo) 中输入 DB TestCopyData 的编号。

– 在通信 DB 的 DW34 (TestCopyFCNo) 中输入 FC TestCopy 的编号。

对 CPU 1500 的通信 DB 继续执行相同操作。DB BConnectData 中的变量具有相同的名称。

将 FC TestCopy 链接到用户程序中

如果满足上述条件，则会通过 CPU 的相应通信 FB 循环处理测试功能。

不能在用户程序中调用 FC TestCopy。

监视已写入数据

使用现成的监视表格“TestCopyMonitor”，可将监视表格从 TD7 库复制到 CPU 的“监视表格

和强制表格”(Watch and force tables) 目录中。

如果要在 CPU 启动后仍保留设置，也可以将设置直接存储在 DB BConnectData 各 
BConnection 实例的起始值中。

DB TestCopyData

TestCopyData DB 的结构

TestCopyData DB 的区域

TestCopy 功能的 DB 分为以下区域（在 DB 中的偏移 后）：

• 0 ... 27：用户界面

用于设置 TestCopy 模式和功能的界面。此区域分为：

– 1 ... 13
RecvCopy 功能的过滤器设置和已计数接收帧的数量

– 15 ... 25
SendCopy 功能的过滤器设置和已计数发送消息帧的数量

• 28：错误显示
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• 31 ... 39：内部管理指针

• 40 ...（默认值：523）：缓冲区范围

用于存储符合过滤条件的帧的缓冲区。

此缓冲区必须组态为 WORD 的数组 [0...xxxx]。
下表列出了 DB TestCopyData 的结构：

数据类型/（偏

移）

变量名称 格式 说明

用户界面

DBB 0 OperationMode BYTE 模式

DBW 12 Recv_TgramCounter INT 已复制的接收帧数目

DBW 26 Send_TgramCounter INT 已复制的发送帧数目

RecvCopy 功能

DBB 1 Recv_TgrmType BYTE 接收过滤器：消息类型 (MT)
DBW 2 Recv_DestSubscr INT 接收过滤器：目标用户编号

DBW 4 Recv_DestObject INT 接收过滤器：目标对象编号

DBW 6 Recv_SourceSubscribe
r

INT 接收过滤器：源用户编号

DBW 8 Recv_SourceObject INT 接收过滤器：源对象编号

DBW 10 Recv_StartIndex INT 接收过滤器：启动索引编号

DBB 14 SpareDBB14 BYTE 保留

SendCopy 功能

DBB 15 Send_TgrmType BYTE 发送过滤器：消息类型 (MT)
DBW 16 Send_DestSubscr INT 发送过滤器：目标用户编号

DBW 18 Send_DestObject INT 发送过滤器：目标对象编号

DBW 20 Send_SourceSubscribe
r

INT 发送过滤器：源用户编号

DBW 22 Send_SourceObject INT 发送过滤器：源对象编号

DBW 24 Send_StartIndex INT 发送过滤器：启动索引编号

错误显示
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数据类型/（偏

移）

变量名称 格式 说明

DBB 28 FC_RetVal BYTE 错误信息：

0 = 无错误

1 = DB TestCopyData 太短

10 = 未知模式

DBB 29 SpareDBB29 BYTE 保留

DBB 30 SpareDBB30 BYTE 保留

内部管理指针

DBB 31 TestCopyStatus BYTE TestCopy 操作状态字节

DBB 32 TestCopyCmdByte BYTE TestCopy 操作命令字节

DBB 33 TestCopyDelCount BYTE TestCopy 删除功能的循环计数

器

DBW 34 NextFreeCopyByte INT 下一个空闲 TestCopyBuffer 字
节的地址

DBD 36 StartTimeSFC64 DINT 复制程序开始时的 SFC64 时间

缓冲区范围

DBB 40 TestCopyBuffer[0] BYTE 复制区域，字节 0
DBB 41 TestCopyBuffer[1] BYTE 复制区域，字节 1
DBB 42 TestCopyBuffer[2] BYTE 复制区域，字节 2
DBB 43 TestCopyBuffer[3] BYTE 复制区域，字节 3
DBB n TestCopyBuffer[n] BYTE 复制区域，字节 n

已复制消息块的结构

帧块可包含多个帧。帧根据以下规则保存在 DB TestCopyData 中：

1. 自上次选择的操作模式 > 0 后，第一个条目指示时间差（以毫秒为单位）（7 个十进制 BCD 加
符号）。

2. 随后是发送消息的分隔信号 AAAA，接收消息的信号 EEEE。
3. 从帧块存储第一条消息。

4. 分隔标识符 AAAA 或 EEEE：
5. 从消息块中存储上一个帧。

6. 块结束标识符 FFFF。
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示例

• 所有接收的帧都将存储在 DB TestCopyData 中。

• 通过 X 块进行通信，即每个接收块 多 76 个字节。

• DB XComData 的接收缓冲区是 FC TestCopy 的源。

• 当前接收块包含 3 个消息。

图 1-122 填写 DB TestCopyData 的示例

长度计算

FC TestCopy 使用以下参数确定 DB TestCopyData 的 小长度：

参数 参数名称 长度

通信缓冲区长度 LenComBuffer 76 或 202 个字节 *
小帧长度 LenMinTgrm 14 个字节
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参数 参数名称 长度

偏移管理区域 Offset 40 个字节

时间差的长度 Lendt 4 个字节

块分隔符的长度 LenTrenner 2 个字节

* X 通信长 76 个字节，B 通信长 202 个字节

用于实际计算的公式与用于 X 通信和 B 通信的公式相同。结果不同仅因为 X 和 B 通信的通

信缓冲区长度不同：

• X 通信长度

LenMin_Xcom =LenComBuffer + Offset + Lendt + (LenComBuffer / LenMinTgrm + 1) * LenTrenner

  = 76 + 40 + 4 + (76/14 + 1) * 2
  = 120 + 12 = 小 132 个字节

• B 通信长度

LenMin_Bcom =LenComBuffer + Offset + Lendt + (LenComBuffer / LenMinTgrm + 1) * LenTrenner

  = 202 + 40 + 4 + (202/14 + 1) * 2
  = 236 + 40 = 小 276 个字节

如果 FC TestCopy 确定 DB TestCopyData 不具有计算出的 小长度，则在数据字节 DBB28 中
出现一条此结果的错误消息。

TestCopyMonitor 的操作

DB TestCopyData 的操作模式和传送方向

在 DB TestCopyData 的位 0 (OperationMode) 中，已对 FC 的模式进行编码。值 0 ... 3 标识

模式：

• 模式 0
功能已阻止

• 模式 1
帧条目作为 DB TestCopyData 的开始

• 模式 2
不断以循环缓冲的形式写入 DB TestCopyData

• 模式 3
填充 DB TestCopyData 一次，然后设置模式 0。
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详细编码请参见下表。

与模式一样，DBB0 的编码也包括已记录数据的传送方向。下列分配适用于编码：

• 位 0...3
模式（0、1、2、3），用于方向“RecvCopy”（复制接收帧）

• 位 4...7
模式（0、1、2、3），用于方向“SendCopy”（复制发送帧）

位 .7 .6 .5 .4 .3 .2 .1 .0
方向 SendCopy RecvCopy

功能“SendCopy”和“RecvCopy”可以单独激活，也可同时激活，但是两个通信方向只能使用公

共模式。

当在低有效半字节中设置模式 > 0 时，始终适用于两个通信方向。

只要在位 0...3 (RecvCopy) 中编码模式 0，就适用位 4...7 (SendCopy) 中的值。

例外：

要删除 DB TestCopyData，必须将 FF 写入 DBB0，将 0F 写入不足以实现。

DBB0 编码示例：

• 00h

未启用 TestCopy 功能

• 03h

只有 RecvCopy 功能（OperationMode = 3），没有 SendCopy 功能。

• 30h

只有 SendCopy 功能 (OperationMode = 3)，没有 RecvCopy 功能。

• 33h

RecvCopy 功能和 SendCopy 功能 (OperationMode = 3)
• FFh

删除 DB TestCopyData 的内容

通过 TestCopyMonitor 进行过滤器设置

通过监视表格运行 FC TestCopy，监视表格在 TD7 库中以完成形式“TestCopyMonitor”提供。
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在 DB TestCopy 中，使用监视表格可以进行如下设置：

名称（符号） 允许值（十六进

制）

含义

OperationMode 00 模式 0：功能已阻止

11 模式 1：帧条目始终作为 DB TestCopyData 的开始

22 模式 2：不断以循环缓冲的形式写入 DB 
TestCopyData

02
20

• 对 SendCopy 功能进行写入

• 对 RecvCopy 功能进行写入

33 模式 3：填充 DB TestCopyData 一次，然后设置模

式 0。
03
30

• 对 SendCopy 功能进行填充

• 对 RecvCopy 功能进行填充

FF 删除整个 DB TestCopyData 并重置为默认值

作为输出值，FC TestCopy 在 DB TestCopyData（用于存储设置符合过滤条件的模式 1、2 或 3 
后接收的接收帧）的 DBW12 (Recv_TgramCounter) 中返回一个计数值。

在 DBW26 (Sendcv_TgramCounter) 中输入发送帧数目。

在 DBB28 中，可收到一个返回值，指示处理 FC 期间发生的错误：

• FC_RetVal = 0
无错误

• FC_RetVal = 1
指定的 DB TestCopyData 太短。

• FC_RetVal = 10d
未定义在 DBB0 中输入的模式。
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此外，还可以为 RecvCopy 或 SendCopy 使用以下特殊过滤器：

名称（符号） * 允许值（十六进

制）

含义

Xxxx_TgrmType FF 将所有帧类型 (TA) 复制到 DB TestCopyData
00 仅复制自发组织帧 (TA = 0)
11 仅复制查询组织帧 (TA = 1)。
22 仅复制自发数据帧 (TA = 2)。
33 仅复制查询数据帧 (TA = 3)。
01 复制组织帧（TA = 0 或 1）
23 复制数据帧（TA = 2 或 3）
任何组合 复制任何 0、1、2、3 组合。

Xxxx_DestSubscr 所有允许的用户 用于过滤帧中的目标用户编号的过滤器

-1 无论目标用户编号如何，均复制所有帧

Xxxx_DestObject 所有允许的对象 用于过滤数据帧中的目标用户编号的过滤器

-1 无论目标对象编号如何，均复制所有帧

Xxxx_SourceSubscr 所有允许的用户 用于过滤帧中的源用户编号的过滤器

-1 无论源用户编号如何，均复制所有帧

Xxxx_SourceObject 所有允许的对象 用于过滤数据帧中的源对象编号的过滤器

-1 无论源对象编号如何，均复制所有数据帧

Xxxx_StartIndex 所有允许的索引 用于过滤数据帧中的起始索引的过滤器

-1 无论起始索引编号如何，均复制所有数据帧

* “Xxxx”：“Recv”或“Send”的占位符：

可使用 TestCopy DB 的标签名称轻松添加所需过滤器标签。

操作员输入注意事项

当从一种模式切换到下一种模式时，不会删除 DB TestCopyData 的内容。仅重置 DB 
TestCopyData 的管理区域中的内部指针和帧计数器。因此，当存在模式更改时，建议使用

删除功能“FF”将帧缓冲区域预设为 0。会使复制的帧块更容易读取。

如果要复制发送帧和接收帧，则在“OperationMode”参数的左半字节中，必须输入与右半字

节相同的模式。
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以下规划适用于模式 0、1、2 和 3：
• 如果删除了缓冲区，则必须始终输入 FFh。

• 无法单独删除接收帧和发送帧。

FC TimeTask

功能

FC TimeTask 在 CPU 中保持连续的日期和时间。FC 无参数。

将 FC 链接到循环用户程序（在 OB1 内）中 FC BasicTask 之后。

仅当 CPU 由本地 TIM 同步后才可使用 FC TimeTask。激活相关 TIM 模块的时钟同步。

在 CPU 启动后，TIM 首次通过组织帧提供日期和当前时间。此后，以 TIM 组态中指定的时

间间隔执行时钟同步。对于 MPI/合用线的时钟同步，建议采用 1 分钟的时间间隔。FC 
TimeTask 通过 TIM 提供的时间设置 CPU 时钟。

FC 在每个 OB1 循环中读出时间。读出的时间输入到 DB BasicData 的前两个双字中，标记为

有效或无效，并带有一个说明是夏令时还是标准时间的指示符。

如果需要，所有块的当前时间均取自 DB BasicData。例如，数据点典型值以这种方式将其数

据或 FC Trigger 加上时间戳，以检查是否达到为 FC 设置的时间，或者是否已经过预设的时

间间隔。该时钟也可用于用户程序。

表格 1-167 为数据字分配日期、时间和时间状态

CurrentDate 数据字节 0 年 * 10 年 * 1
数据字节 1 月 * 10 月 * 1
数据字节 2 日 * 10 日 * 1
数据字节 3 时 * 10 时 * 1

CurrentTime 数据字节 4 分 * 10 分 * 1
数据字节 5 秒 * 10 秒 * 1
数据字节 6 毫秒 * 100 毫秒 * 10
数据字节 7 毫秒 * 1 时间状态
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表格 1-168 半个字节“时间状态”的分配

0 0 = 日期/时间无效

1 = 日期/时间有效

1 0 = 标准时间

1 = 夏令时

2 （未使用）

3 （未使用）

除了时间状态外，还可以根据数据位 16.1“CpuClockOk”确定日期/时间是否有效。只要 CPU 
上的时间有效，FC TimeTask 就会将该位设置为 1。在用户程序中，此位可通过符号名

“BasicData.CpuClockOk”直接查询。

FC Trigger

功能

FC 在可由用户组态的时间将输出置位，或以预设的时间间隔将输出置位（存储器位、数据

位或数字量输出）。

FC 将在一个 OB1 循环后将此输出复位。

也可以在循环用户程序 (OB1) 中的任意点多次调用 FC。
如果要使用 FC Trigger 触发运行程序段或软件功能，建议先直接调用 FC Trigger，然后再执

行该功能。根据 FC Trigger 设置的存储器位触发功能的应用举例如下：

• 通过功能运行

• 调用块

• 每 2 小时触发计数值传送

如果需要同时激活多个功能，则当所有功能都查询由 FC 设置的相同存储器位时，可由一个 
FC Trigger 块来执行激活。但仅在触发功能未重置此存储器位本身时有效。

触发块重置存储器位时的解决方法：

• 经常调用 FC Trigger，但只能同时针对不同的输出存储器位。

• 调用 FC Trigger 后，在适当数量的其他存储器位中重新生成设定的输出存储器位。

FC 访问 DB BasicData 的前两个数据双字中的 SINAUT 时钟。如果 FC TimeTask 包含在用户

程序中，则会持续提供，且由本地 TIM 以固定间隔同步。仅当 DB BasicData 数据字节 7（时

间状态字节，位 0 =1）中的时间标记为有效时，FC Trigger 才会将为其设置的时间与当前时

间进行比较。
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FC Trigger 运行的精度取决于时间精度以及 OB1 循环时间。

如果 OB1 循环时间小于 1 秒（通常状况），则恰好在编程设定的时间（精确到秒）设置输出，

且 OB1 循环时间误差小于 1 秒。

如果 OB1 循环时间大于 1 秒，则 FC 使用 4 秒的公差。如果对 FC 进行处理的时间过迟，但

仍在组态的 4 秒公差之内，则仍会将输出置位。

为 FC 组态的边沿存储器位“Flag”与输出在同一时间置位，并在组态时间的 5 秒之后复位。

沿存储器位不能使用任何占位符参数，且不能由用户程序复位。

有关对 FC Trigger 进一步进行参数分配的示例，请参见下文。

参数

名称： IntervalMode
声明： INPUT
数据类型： BOOL
取值范围： TRUE / FALSE
说明 时间点/时间间隔

• FALSE = 时间点

• TRUE = 时间间隔

在参数说明之后，提供了为时间或时间间隔分配参数的多个示例。

名称： Hour_Minute
声明： INPUT
数据类型： WORD
说明 指定小时和分钟的值。

更多说明：请参见参数“Month_Year”。

名称： Second_Day
声明： INPUT
数据类型： WORD
说明 指定秒和日的值。

更多说明：请参见参数“Month_Year”。
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名称： Month_Year
声明： INPUT
数据类型： WORD
取值范围： • 00 ... 99

• FF
说明 指定月和年的值

每个参数都分为两部分。每个参数有两个值，每个值均由两位数字指定为 BCD 
编码值。

• 前两位数字指定小时、秒或月份值。

• 另外两位数字指定分钟、日或年的值。

在不需要的参数部分中输入 FF。
允许哪些参数取决于特定参数和“IntervalMode”参数。参数说明之后提供了更

多信息。

名称： TriggerOutput
声明： OUTPUT
数据类型： BOOL
取值范围： 输出 Q 0.0 ... I n.7

存储器位 M 0.0 ... M n.7
L 0.0 ... L n.7

数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
说明 触发器输出

如果达到为“小时”到“年”设定的时间或时间间隔，则在一个 OB1 循环期

间，仍会设置输出。

名称： Flag
声明： IN_OUT
数据类型： BOOL

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2541



取值范围： 存储器位 M 0.0 ... M n.7
数据位 DBm.DBX 0.0 ... n.7
这是一个输入/输出参数（声明 IN_OUT）。使用此参数指定本地位存储器很

难实现，因此不应使用。

说明 “TriggerOutput”输出的沿存储位。

不可指定任何占位符存储器位！

不得通过用户程序将沿存储器位复位。

时间或时间间隔的参数分配示例

IntervalMode = FALSE（或 0）
FC 根据时间原则运行。当达到设定的时间时，会将一个 OB1 循环的输出“TriggerOutput”置
位。

所有时间参数均可用于指定时间点。对不需要的参数应分配 FF。检查是否达到指定时间时

会忽略不需要的参数。

即使“IntervalMode” = 0，在某些范围内也可以设置时间间隔，参见以下示例。

允许的时间参数值：

小时 00-23 日 01-31
分钟 00-59 月 01-12
秒 00-59 年 00-99

示例：

• IntervalMode = FALSE
输出“TriggerOutput”在 04.02.91 的 06:45:12 设置一次：

– Hour_Minute ：W#16#0645
– Second_Day ：W#16#1204
– Month_Year ：W#16#0291

• IntervalMode = FALSE
输出“TriggerOutput”在每天的 06:00:00 设置：

– Hour_Minute ：W#16#0600
– Second_Day ：W#16#00FF
– Month_Year ：W#16#FFFF
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• IntervalMode = FALSE
输出“TriggerOutput”在每月第一天的 06:00:00 设置：

– Hour_Minute ：W#16#0600
– Second_Day ：W#16#0001
– Month_Year ：W#16#FFFF

• IntervalMode = FALSE
输出“TriggerOutput”在每年 10 月 1 日 06:00:00 设置：

– Hour_Minute ：W#16#0600
– Second_Day ：W#16#0001
– Month_Year ：W#16#10FF

IntervalMode = TRUE（或 1）
FC 根据时间间隔原则运行。当达到设定的时间值或其倍数时，为一个 OB1 循环设置输出

“TriggerOutput”。
仅与小时、分钟和秒的规范相关。日期参数将被忽略。时间间隔也可以仅设置为小时、分钟

或秒。对不需要的时间参数应分配 FF。
允许使用下列时间间隔：

• 小时：01, 02, 03, 04, 06, 08, 12, 24
• 分钟： 01, 02, 03, 04, 05, 06, 10, 12, 15, 20, 30, 60
• 秒： 10, 12, 15, 20, 30, 60
示例：

• IntervalMode：TRUE
输出“TriggerOutput”设置如下：

– Hour_Minute ：W#16#06FF（每 6 小时）

– Second_Day ：W#16#FFFF（在 00:00:00、06:00:00、12:00:00 和 ...）
– Month_Year ：W#16#FFFF（... 在 18:00:00）

• IntervalMode：TRUE
输出“TriggerOutput”设置如下：

– Hour_Minute ：W#16#FF30
– Second_Day ：W#16#FFFF（在 00:00:00、00:30:00、01:00:00 和 ...）
– Month_Year ：W#16#FFFF（...在 01:30:00、02:00:00、02:30:00 等）
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启动期间的错误消息

FC 在每个循环都会检查参数 Hour_Minute、Second_Day 和 Month_Year，确保它们的值保

持在允许的范围内。允许值还取决于“IntervalMode”参数。

如果参数分配不正确，则仅会在启动过程中在诊断缓冲区中输入错误消息（事件 ID B113）。

CPU 不切换为 STOP 模式。之后，FC 会检查参数而不输出错误消息，直到错误消除。

诊断消息可帮助精确验证错误参数（参数的连续编号，例如 2、3 或 4）。导致出现诊断消

息的原因与参数“IntervalMode”相关。

IntervalMode = FALSE（或 0）
参数 Hours、Minutes、Seconds、Day、Month 和 Year 的值不在允许值范围内。除了 FF 之
外，还可以组态以下参数的值：

小时 00-23 日 01-31
分钟 00-59 月 01-12
秒 00-59 年 00-99

"IntervalMode" = TRUE（或 1）
在本例中，有两个不同的原因导致出现错误：

• 参数 Hours、Minutes 和 Seconds 未在允许值范围内。除了 FF 之外，还可以组态以下参

数的值：

– 小时：01, 02, 03, 04, 06, 08, 12, 24
– 分钟： 01, 02, 03, 04, 05, 06, 10, 12, 15, 20, 30, 60
– 秒： 10, 12, 15, 20, 30, 60

• 时间间隔仅可设置为小时、分钟或秒。两个未使用的参数必须写入 FF。如果为全部三个

指定参数输入 FF，则会出现错误。
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System blocks

BasicTask_* FC

块版本

说明

每个 CPU 仅限 1 种 FC 类型

一个 CPU 中只能使用一种 FC 类型。不允许混合使用带有不同“BasicTask_*”FC 的多种通信类

型。

块可用于不同 CPU 类型的以下版本：

• BasicTask_B
用于 S7‑1500 CPU
用于 S7‑1500 CPU 的块不能用于 S7‑300 或 S7‑400 CPU。

• BasicTask_B
用于 S7‑400 CPU
用于 S7‑400 CPU 的块不能用于 S7‑300 或 S7‑1500 CPU。

• BasicTask_Bnn
用于 S7‑300 CPU
用于 S7‑300 CPU 的块不能用于 S7‑400 或 S7‑1500 CPU。
自版本 V3.0 + SP2 的块库起，面向 S7‑300 CPU 提供 16 种版本的“BasicTask_B”FC。提供

这些版本以用于确定本地 TIM 1531 IRC 的组态数量，CPU 通过此类本地接口进行通信。

根据本地 TIM 模块的数量 (nn)，FC 接收后 “nn”，例如，“BasicTask_B03”。
在 CPU 中生成 TD7onCPU 时，将生成合适的“BasicTask_B”FC。可以从 CPU“TD7onCPU”目
录中“BasicTask_B”FC 的“注释”(Comment) 块属性中获取用于确定本地 TIM 1531 IRC 数
量的块版本。

• BasicTask_X
用于使用合用线的 S7‑300 CPU

• BasicTask_P
用于不使用合用线的 S7‑300 CPU

有关“合用线”的信息，请参见词汇表。

用于处理基本通信任务的各种“BasicTask_*”FC 的任务在各个 CPU 类型中是相同的。FC 的唯

一参数在每种情况下都是相同的。

生成 TD7onCPU 时，将在相应的 CPU 中自动创建正确的 FC。
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功能

每个 CPU 均需要该块。它可以处理以下任务：

• 启动期间的核心任务

• 处理所有通信邮箱

• 核心组织任务，例如启动、监视和应答常规请求。

调用 FC BasicTask 作为 OB1 中的第一个块。

参数

名称： UserFC
声明： INPUT
数据类型： INT
取值范围： • 1 ... 32000

FC 编号
大允许编号取决于 CPU。

• 0
如果没有用于指定用途的 FC，则替换值。

说明： 用于对接收的数据进行进一步特殊处理的用户 FC 编号。

如果指定 FC，该 FC 会随收到的数据一起由用户程序自动调用。调用时，接

收帧仍在通信 DB 的接收邮箱中。

用户 FC 中的程序可以从接收邮箱读取接收帧，并以任何所需方式对其进行

进一步处理，例如将接收的数据写入中间缓冲区。

可使用用户程序通过 DW60 中的“CurrentComDB”变量从 DB BasicData 中读

取有关通信 DB 的必需信息。CurrentComDB 包含以下信息：

• S7‑1500
DB BConnectData 中当前 BConnection 实例的索引

• S7‑300/400
当前通信 DB 的编号

在打开的通信 DB 中，可通过 DW10 中的“CurrentReceivedMessage”变量找

到接收邮箱中当前接收帧的起始位置。

DB BasicData
该数据块提供中央数据管理。其包含必须为所有块集中维护的信息。此外，数据块包含用户

记录和连接描述。
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DB BasicData 借助用户和连接所特有的数据，在所需的预设时间长度内自动生成，然后保存

在 CPU 的块目录中。

DB BasicData 在每个 CPU 内存在一次。

说明

DB BasicData 的编号

在 TD7 库中，DB BasicData 的编号为 DB127，当此 DB 针对不同 CPU 而生成时，会以该编

号保存在库中。通常可以更改此编号，但更改过程涉及大量工作，在进一步创建用户程序时，

可能会导致出错。

因此建议始终为 DB BasicData 保留 DB 编号 127。

FC Create
辅助块，用于将待发送数据及其在相应通信 DB 中发送邮箱（SendBuffer 数组）相关实例中

的条目放在一起。相应的 DB 如下：

• S7‑1500
DB BConnectData > BConnection[n]

• S7‑400
DB BComDataXX

• S7‑300
– DB BComDataXX

或

– DB XComDataXX
或

– DB PComDataXX
XX 是序号（01、02 等）的占位符。

只有数据帧和组织帧的数据点典型值以及仅用于组织帧的 FC BasicTask 需要 FC Create。

Diagnose / Diagnostics FC
块名称：

• 对于 S7-300：FC Diagnose
• 对于 S7-1500：FC Diagnosis
辅助块，用于在 CPU 的诊断缓冲区输入 SINAUT 系统消息。
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FC Distribute
辅助块，用于将接收邮箱中的数据分布到所需的数据点典型值，或者分布到用户记录中的节

点对象。

FC Search
用于以下搜索任务的辅助块：

• 在用户记录内的用户对象中搜索初始地址

• 从两个对象引用列表的一个列表中搜索本地对象编号（背景数据块），以找到目标地址

不完整的已接收消息

几乎所有块都需要辅助块。

FC Startup
每个 CPU 均需要该块。该块必须链接到启动程序 OB100。
该块的任务是在 DB BasicData 中设置启动存储器位以及将对应的沿存储器位复位（如果已

设置）。

该块无参数。

System blocks - BCom

FB BCom

有效性

• S7-1500
• S7-300 / S7-400
用于 S7-300/400 CPU 的块不能用于 S7-1500 CPU，反之亦然。FB 的任务相同。
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功能

• S7-1500
FC BasicTask_B 的辅助块，用于处理类型为 DB BConnectData 的通信邮箱 (S7‑1500)。
借助 DB，可使用 SFB“BSEND”和“BRCV”处理已组态的 PBK（编程设定的块通信）连接。

FB BCom 还可确保接收到的帧立即分布到 CPU 中所需的接收对象。为此，FB BCom 调用 
FC Distribute 作为辅助块。

• S7-300 / S7-400
FC BasicTask_B 的辅助块，用于处理类型为 DB BComData 的通信邮箱 (S7‑300/S7‑400)。
组态的 PBK 连接（编程的块通信）通过 DB 使用 S7-400 CPU 的“BSEND”和“BRCV”SFB 或 
S7-300 CPU 中具有相同名称的函数块 (FB) 处理。

FB BCom 还可确保接收到的帧立即分布到 CPU 中所需的接收对象。为此，FB BCom 调用 
FC Distribute 作为辅助块。

S7-300
可用性和功能

对于 S7-300 CPU，仅块版本 V1.5 及更高版本支持使用 BCom FB。该块包含在版本为 
V3.0 SP2 及更高版本的“Telecontrol ST7”库中。

S7-300 CPU 需要该块，通过本地 TIM1531-IRC 进行通信时尤为如此。

可组态的 S7 连接数

对于 TD7onCPU，S7-300 CPU 多支持 16 个 S7 连接。可组态的 S7 连接数取决于相应的 CPU 
型号，即使是对于具有更多连接资源的 CPU，也不能超过此数目。

DB BComData

有效性

S7-300
S7-400

功能

用于通信块 FB BCom 的背景数据块。实例 DB 表示通信邮箱，其中包含以下内容：

• 接收邮箱 (ReceiveBuffer)
• 发送邮箱 (SendBuffer)

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2549



其还包含核心数据，在控制和管理通过此邮箱运行的 PBK 连接时，需要这些数据。

使用 FB BCom 的每个 CPU 都需要该数据块。如果 CPU 有多个 PBK 连接，则会多次需要 DB。
 DB BComData 借助连接所特有的数据，在所需的预设时间长度内自动生成，然后保存在 CPU 
的块目录中。

BConnect FB

有效性

S7-1500

功能

FC BasicTask 的辅助块，用于处理与通信伙伴的连接。

DB BConnectData

有效性

S7-1500

功能

用于通信块 FB BCom 的背景数据块。实例 DB 表示通信邮箱，其中包含以下内容：

• 接收邮箱 (ReceiveBuffer)
• 发送邮箱 (SendBuffer)
其还包含核心数据，在控制和管理通过此邮箱运行的 PBK 连接时，需要这些数据。

使用 FB BCom 的每个 CPU 都需要该数据块。如果 CPU 有多个 PBK 连接，则会多次需要 DB。
 DB BComData 借助连接所特有的数据，在所需的预设时间长度内自动生成，然后保存在 CPU 
的块目录中。
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System blocks - PCom

FB PCom

有效性

不使用合用线的 S7‑300 CPU
FB PCom 仅用于通过 P 总线实现的通信。这会影响 TIM 与使用 P 总线的 CPU 之间的通信。

功能

FC BasicTask_P 的辅助块，用于使用 SFC WR_REC 和 RD_REC 处理类型为 DB PComData 的通

信邮箱。

接收到的帧也立即分布到 CPU 中所需的接收对象。为此，FB PCom 调用 FC Distribute 作为

辅助块。

DB PComData
用于通信块 FB Pom 的背景数据块。背景数据块使通信邮箱可用并包含以下内容：

• 接收邮箱 (ReceiveBuffer)
• 发送邮箱 (SendBuffer)
其还包含核心数据，在控制和管理通过此邮箱运行的连接时，需要这些数据。

使用 FB PCom 的每个 CPU 都需要该数据块。如果 CPU 具有多个对应连接，则会多次需要 DB。

System blocks - XCom

FB XCom

有效性

使用合用线的 S7‑300 CPU

功能

FC BasicTask_X 的辅助块，用于处理类型为 DB XComData 的通信邮箱。

借助 DB BComData，可使用“X_SEND”和“X_RCV”这两个 SFC 处理已组态的连接（PBK 连接）。
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FB XCom 还可确保接收到的帧立即分布到 CPU 中所需的接收对象。为此，FB XCom 调用 FC 
Distribute 作为辅助块。

DB XComData
用于通信块 FB XCom 的背景数据块。背景数据块使通信邮箱可用并包含以下内容：

• 接收邮箱 (ReceiveBuffer)
• 发送邮箱 (SendBuffer)
其还包含核心数据，在控制和管理通过此邮箱运行的 X 连接时，需要这些数据。

使用 FB XCom 的每个 CPU 都需要该数据块。如果 CPU 具有多个 X 连接，则会多次需要 DB。
 DB XComData 借助连接特有的数据，在所需的预设时间长度内自动生成，然后保存在 CPU 
的块目录中。

1.4.6 SCALANCE X、W 和 M

1.4.6.1 SCALANCE X、W 和 M

法律声明

合格人员

本文档介绍的产品/系统只允许合格人员按产品/系统的预期用途来使用，并需考虑有关预期

用途的文档说明，特别是相关文档包含的安全和警告事项说明。 合格人员由于受过培训和

具备相关使用经验，因此能识别使用这些产品/系统时的潜在风险并规避可能的危险。

有关下载组态文件的注意事项

本地下载到 SCALANCE 设备时不接受出厂预设的密码。

• 通过 WBM 或 CLI 更改出厂时预设的密码。
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组态 SCALANCE X

系统功能

系统功能的可用性

下表列出了工业以太网交换机上系统功能的可用性：请注意，在线帮助中介绍了所有功能。

取决于用户的工业以太网交换机，某些功能不可用。

我们保留进行技术更改的权利。

    SCALANC
E XB-200

SCALANC
E XC-200

SCALANC
E XP-200

SCALANC
E 
XF-200BA

SCALANC
E 
XR-300W
G

SCALANC
E XM-400/
SCALANC
E XR-500

信息 ARP 表 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
日志表 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
以太网统计信息 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
诊断（温度） - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
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    SCALANC
E XB-200

SCALANC
E XC-200

SCALANC
E XP-200

SCALANC
E 
XF-200BA

SCALANC
E 
XR-300W
G

SCALANC
E XM-400/
SCALANC
E XR-500

系统功

能

DNS - - - - - ✓
SMTP 客户端 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
DHCP 客户端 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
DHCP 服务器 ✓ 2) ✓ ✓ ✓ ✓ 2) ✓
DHCP 选项 43 - - - - - ✓
SNMP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
手动设置时间 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
DST - ✓ ✓ ✓ - ✓
SNTP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
NTP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
SIMATIC 时间客户端 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
PTP - ✓ 1) - - - ✓ 1)

自动注销 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
Syslog 客户端 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
故障监视 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
PROFINET ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
EtherNet/IP ✓ ✓ ✓ ✓ 4) ✓ -
DLR ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ -
PLUG - ✓ ✓ ✓ - ✓
端口诊断 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
SFP 诊断 - ✓ - - ✓ ✓
光纤监视 - ✓ - - - ✓
组态备份 - - - - - ✓
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    SCALANC
E XB-200

SCALANC
E XC-200

SCALANC
E XP-200

SCALANC
E 
XF-200BA

SCALANC
E 
XR-300W
G

SCALANC
E XM-400/
SCALANC
E XR-500

第 2 层
功能

发送优先级 - ✓ ✓ ✓ - -
CoS 映射 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
DSCP 映射 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
QoS 信任 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
CoS 端口重映射 - ✓ ✓ ✓ - -
速率控制 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
GVRP - ✓ ✓ ✓ - ✓
基础网桥模式 (VLAN) ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ -
基于端口的 VLAN ✓ ✓ ✓ ✓ 4) ✓ ✓
私有 VLAN - ✓ ✓ - - ✓
提供商网桥（网桥模式） - ✓ ✓ ✓ - ✓
Switch-Port VLAN 
Trunk

- ✓ ✓ ✓ 4) - ✓

基于协议的 VLAN 组 - - - - - ✓
基于协议的 VLAN 端口 - - - - - ✓
基于 IPv4 子网的 VLAN - - - - - ✓
基于端口的镜像 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
RSPAN - - - - - ✓
基于 VLAN 的镜像 - - - - - ✓
MAC 流镜像 - - - - - ✓
IP 流镜像 - - - - - ✓
Dynamic MAC Aging ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
环网冗余 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MRP 多环网 ✓ ✓ ✓ - ✓ ✓
MRP 互联 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
H-Sync 支持 - ✓ ✓ ✓ 4) - -
S2 设备 - ✓ ✓ ✓ 4) - -
CiR/H-CiR 支持 - ✓ ✓ ✓ 4) - -
备用 (HRP) ✓ ✓ ✓ ✓ 4) ✓ ✓
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    SCALANC
E XB-200

SCALANC
E XC-200

SCALANC
E XP-200

SCALANC
E 
XF-200BA

SCALANC
E 
XR-300W
G

SCALANC
E XM-400/
SCALANC
E XR-500

观察器 (HRP) - ✓ ✓ ✓ - ✓
DNA 冗余 - - - ✓ - -
链路检查 ✓ ✓ - ✓ 4) ✓ ✓
生成树 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
RSTP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
RSTP+ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MSTP - ✓ ✓ - - ✓
增强的被动侦听兼容性 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
Ring with RSTP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
回路检测 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
链路汇聚 - ✓ ✓ ✓ 4) - ✓
DCP 转发 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
LLDP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
单播过滤器 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
锁定端口 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
单播学习 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
单播阻止 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
组播组 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
IGMP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
GMRP - ✓ ✓ ✓ - ✓
组播阻止 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MLD - - - - - ✓
广播阻止 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
RMON ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
RMON 历史 - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
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    SCALANC
E XB-200

SCALANC
E XC-200

SCALANC
E XP-200

SCALANC
E 
XF-200BA

SCALANC
E 
XR-300W
G

SCALANC
E XM-400/
SCALANC
E XR-500

第 3 层
功能

NAT/NAPT - ✓ ✓ - - ✓ 3)

静态路由 - - - - - ✓ 3)

路由映射 - - - - - ✓ 3)

DHCP 中继代理 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 3)

DHCPv6 中继代理 - - - - - ✓ 3)

VRRP - - - - - ✓ 3)

VRRPv3 - - - - - ✓ 3)

OSPFv2 - - - - - ✓ 3)

OSPFv3 - - - - - ✓ 3)

RIPv2 - - - - - ✓ 3)

RIPng - - - - - ✓ 3)

IGMP - - - - - ✓ 3)

PIM - - - - - ✓ 3)

MSDP - - - - - ✓ 3)

单跃点 VLAN 间路由 - ✓ ✓ - - -
公共代理地址 - ✓ ✓ - - -

安全功

能

角色 - - - - - ✓
组 - - - - - ✓
密码 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
RADIUS 验证 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MAC 验证 - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
访客 VLAN - ✓ ✓ ✓ - ✓
802.1x 身份验证 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
802.1X 重新验证 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MAC ACL - - - - - ✓
IP ACL - - - - - ✓
管理 ACL ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
暴力破解预防 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
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1) 仅限以下设备：

• 自固件版本 5.0 起的 SCALANCE XR528-6M 和 SCALANCE XR552-12M
• SCALANCE XC-200G
2) 受限

3) 集成或使用 KEY-PLUG
4) 不包括 DNA 设备

硬件的可用性

下表列出了工业以太网交换机的硬件。

我们保留进行技术更改的权利。

  SCALA
NCE 
XB-200

SCALAN
CE 
XC-200

SCALA
NCE 
XP-200

SCALAN
CE 
XF-200B
A

SCALAN
CE 
XR-300
WG

SCALA
NCE 
XM-400
/
SCALA
NCE 
XR-500

模块化 - - - - - ✓ 1)

C-PLUG - ✓ ✓ ✓ - ✓
KEY-PLUG - - - - - ✓
组合端口 - ✓ - - ✓ ✓
可插拔收发器插槽 - ✓ - - ✓ ✓
SELECT/SET 按钮 - ✓ ✓ - - ✓
RESET 按钮 ✓ - ✓ - ✓ -
信号触点 - ✓ ✓ ✓ - ✓
串口 ✓ ✓ ✓ - ✓ ✓
带外接口 - - - - - ✓
显示模式 - ✓ ✓ - - ✓
以太网供电 - ✓ 2) ✓ 2) - ✓ 2) ✓

1) SCALANCE XM-400 通过扩展器实现，SCALANCE XR-500 通过媒介模块实现

2) 设备名称中有标识符“PoE”
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出厂设置

EtherNet/IP 型号的出厂设置

以下设备提供 EtherNet/IP 型号：

• SCALANCE XB-200 
• SCALANCE XC-200
• SCALANCE XP-200 
• SCALANCE XM-400
• SCALANCE XR-500
EtherNet/IP 型号具有以下出厂设置：

• 工业以太网协议：EtherNet/IP
• 基础网桥模式：802.1Q VLAN 网桥 (802.1Q VLAN Bridge)
• 冗余模式：RSTP
• 信任模式：信任 CoS-DSCP
• IGMP 监听/IGMP 查询器：启用

• IPv4 地址冲突检测：Attempt to defend

工业以太网型号的出厂设置

以下设备提供工业以太网型号：

• SCALANCE XR-300WG
工业以太网型号具有以下出厂设置：

• 工业以太网协议：PROFINET
• 基础网桥模式：802.1Q VLAN 网桥 (802.1Q VLAN Bridge)
• 冗余模式：RSTP
• 信任模式：信任 CoS-DSCP
• IGMP 监听/IGMP 查询器：禁用

• IPv4 地址冲突检测：Never give up

PROFINET 型号的出厂设置

以下设备提供 PROFINET 型号：

• SCALANCE XB-200
• SCALANCE XC-200 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2559



• SCALANCE XF-200BA
• SCALANCE XP-200 
PROFINET 型号具有以下出厂设置：

• 工业以太网协议：PROFINET
• 基础网桥模式：“802.1D 透明网桥”(802.1D Transparent Bridge)”
• 冗余模式：环网冗余

• 信任模式：信任 CoS
• IGMP 监听/IGMP 查询器：禁用

• IPv4 地址冲突检测：Never give up

组态限制

设备的组态限制

下表列出了设备基于 Web 的管理和命令行接口的组态限制。
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各种功能是否可用取决于设备类型以及是否插入了 KEY-PLUG。

  可组态的功能 大数量

SCALANC
E XB-200

SCALANC
E 

XR-300W
G

SCALANC
E XC-200

SCALANC
E XP-200

SCALANC
E 

XF-200BA

SCALANC
E XM-400/
SCALANC
E XR-500

Sy
st
e
m

大帧大小（传入） 1632 字节 10 KB 1632/204
8 字节/

10 KB 5)

1632 字
节/

10 KB 10)

1632 字节 9194 字节

（可组态）

DNS 服务器手册 (IPv4/IPv6) - - - - - 3
已学习的 DNS 服务器 (IPv4) - - - - - 2
已学习的 DNS 服务器 (IPv6) - - - - - 2
总 DNS 服务器 - - - - - 7
Syslog 服务器 3 3 3 3 3 3
电子邮件服务器 3 3 3 3 3 3
DHCP 池 16 1) 28 1) 24 24 24 24
每个 DHCP 池的 IPv4 地址 1 1 24 24 24 24
DHCP 服务器管理的 IPv4 地址

（动态 + 静态）

16 1) 28 1) 576 576 576 576

每个 DHCP 池的 DHCP 静态分

配

- - 24 24 24 24

SNMP 陷阱接收方 10 10 10 10 10 10
SNMPv3 用户 48 48 48 48 48 48
SNMPv3 组 41 41 41 41 41 41
SNMPv3 视图

（含 2 个默认视图）

46 46 46 46 46 46

SNTP 服务器 1 1 1 1 1 2
NTP 服务器 - - 1 6) 1 6) 1 6) 3
代理/TIA 接口 2) 1 1 1 1 1 1
通过 DCP 发现显示的设备 100 100 100 100 100 100
组态备份的 大存储空间 - - - - - 1024 KB
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  可组态的功能 大数量

SCALANC
E XB-200

SCALANC
E 

XR-300W
G

SCALANC
E XC-200

SCALANC
E XP-200

SCALANC
E 

XF-200BA

SCALANC
E XM-400/
SCALANC
E XR-500

La
ye
r 2

QoS 优先级队列 4 4 4/8 11) 4 4 8
虚拟 LAN（基于端口；包括 
VLAN 1）

257 257 257 257 257 7) 257

基于协议的 VLAN 组 - - - - - 12
每个端口基于协议的 VLAN 组 - - - - - 12
基于 IPv4 子网的 VLAN - - - - - 150
基于 IPv6 前 的 VLAN - - - - - 150
专用 VLAN - - 1 1 - 1
主 PVLAN - - 1 1 - 1
隔离的次 PVLAN - - 24 24 - 24
次级社区 PVLAN - - 256 256 - 256
镜像会话 1 1 1 1 1 7
数据通信可镜像到监视端口的 
VLAN

- - - - - 255

RSPAN 会话 - - - - - 1
备用端口 1 1 1 1 1 5
MRP 环网 4 4 4 4 1 4
已组态 MRP 互连连接 64 64 64 64 64 64
已启用 MRP 互连连接 1 1 2 2 2 2
环网中启用 MRP 互连的 大

设备数

10 10 10 10 10 10

多重生成树实例 - - 4 4 - 16
链路汇聚或以太信道（每个汇

聚 多 8 个端口）

- - 8 8 4 8

一个链路汇聚中的端口数 - - 4/8 8) 4/8 8) 4 8
单播过滤 128 128 128 128 128 128
FDB（转发数据库）中的静态 
MAC 地址

128 128 128 128 128 256

无活动 GMRP 的组播地址 256 256 256 256 256 512
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  可组态的功能 大数量

SCALANC
E XB-200

SCALANC
E 

XR-300W
G

SCALANC
E XC-200

SCALANC
E XP-200

SCALANC
E 

XF-200BA

SCALANC
E XM-400/
SCALANC
E XR-500

有活动 GMRP 的组播地址 - - 50 50 50 50
数据通信可镜像到监视端口的 
VLAN

- - - - - 255
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  可组态的功能 大数量

SCALANC
E XB-200

SCALANC
E 

XR-300W
G

SCALANC
E XC-200

SCALANC
E XP-200

SCALANC
E 

XF-200BA

SCALANC
E XM-400/
SCALANC
E XR-500

La
ye
r 3

IP 接口 1 1 24 24 1 127
硬件路由表中的条目 - - - - - 4096
静态路由 - - - - - 100
去往同一目的地的可能路由 - - - - - 8
DHCP 中继代理接口 1 1 24 24 1 127
DHCP 中继代理服务器 4 4 4 4 4 4
NAT 接口 - - 1 1 - 5
VRRP 路由器接口（仅 VLAN 
接口）

- - - - - 52

每个设备的 OSPF 区域 - - - - - 5
每个 OSPF 区域的 OSPF 区域

范围条目（区域内汇总）

- - - - - 3

OSPF 接口 - - - - - 40
每个 OSPF 区域的 OSPF 接口 - - - - - 8
OSPF 虚拟链路（自治系统内） - - - - - 8
OSPFv3 邻居 - - - - - 300
每个接口的 OSPFv3 邻居 - - - - - 8
OSPFv3 路由 - - - - - 1500
OSPFv2 接口验证密钥 - - - - - 200

（40 个接

口，每个接

口 5 个密

钥）

OSPFv2 虚拟链路验证密钥 - - - - - 40
（8 个虚拟

链路，每个

链路 5 个密

钥）

每个设备的 PIM 组播路由 4) - - - - - 1000
PIM 组件 - - - - - 1
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  可组态的功能 大数量

SCALANC
E XB-200

SCALANC
E 

XR-300W
G

SCALANC
E XC-200

SCALANC
E XP-200

SCALANC
E 

XF-200BA

SCALANC
E XM-400/
SCALANC
E XR-500

汇集点 - - - - - 3
汇集点的候选项 - - - - - 3
静态汇集点 - - - - - 3

Se
cu
rit
y

角色 29 29 29 29 29 29
用户

（包括出厂时预设的用户

“admin”）

30 30 30 30 30 30

组 32 32 32 32 32 32
RADIUS 服务器的 IP 地址 6 6 6 6 6 6
每个设备的同步 MAC 身份验

证（认证和屏蔽）3)
- 2000 2000 2000 2000 2000

每个端口（可组态）的同步 
MAC 身份验证（认证和屏

蔽）3)

- 200 200 200 200 200

管理 ACL（管理性访问规则） 10 10 10 10 10 10
端口 ACL MAC 的规则 - - - - - 128
端口 ACL MAC 的入站和出站

规则（全部）

- - - - - 364

端口 ACL IP 的规则 - - - - - 128
端口 ACL IP 的入站和出站规则

（全部）

- - - - - 364

VLAN ACL IP 的规则 - - - - - 128
1) 使用 SCALANCE XB-200 和 SCALANCE XR-300WG 时，DHCP 池和可管理 IPv4 地址数量取决于端口数量。端口的

数量对应于 DHCP 池和可管理 IPv4 地址的 大数量。

2) 这是 IP 接口。

3) 如果超出每个设备的 大 MAC 认证数量，则重置数值超限的端口的所有 MAC 身份验证。

4) 每个设备的 大 PIM 组播路由数由以下内容组成：SSM 流 + SM 流 + 双向流（来自 IGMP 加入请求）+ 双向路由（来

自 RP 组播组），根据具有双向组播的 PIM 网络结构（分层结构），可以支持较大数量的流。

5) 对于以下设备， 大帧大小（入口）为 2048 字节：

  - 具有组合端口的设备（型号标识的后 为“C”）
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  以下型号支持 10 KB 巨型帧：

- 千兆型（型号标识的后 为“G”），还包括具有组合端口的型号。

    - PoE 型（型号标识的后 为“PoE”）
  - SCALANCE XC216-4C
对于其它所有 XC-200 设备， 大帧大小（入口）为 1632 字节。

6) 可为 SCALANCE X-200 组态的 NTP/SNTP 服务器的 大数。

7) 具有 Y 功能的设备不支持 VLAN。

8) 以下内容适用于 SCALANCE XC-200 和 SCALANCE XP-200 产品组的设备：

由于一个链路汇聚至少包含 2 个端口，因此链路汇聚的 大数量取决于端口数量。具有 多 8 个端口的设备中

多可以有 4 个链路汇聚，而具有 8 个以上端口的设备中 多可以有 8 个链路汇聚。

9) 具有 Y 功能的设备不支持 VLAN。

10) SCALANCE XP-200 的千兆位端口支持 10 KB 的巨型帧。对于其它所有端口， 大帧大小为 1632 字节。

11) SCALANCE XC-200G 产品组的设备支持 8 个队列。所有其它 XC-200 设备都支持 4 个队列。

有用信息

IP 地址

IPv4/IPv6

有哪些本质区别？

  IPv4 IPv6
IP 组态 • DHCP 服务器

• 手册

 
 

• 无状态地址自动配置 (SLAAC)：采用 NDP（邻居发现

协议）的无状态自动组态

– 为各个在链路中无需路由器的接口创建链路本地

地址。

– 检查在链路中无需路由器的链路地址的唯一性。

– 指定是否通过无状态机制、有状态机制或两种机

制获得全局地址。（在链路中需要路由器。）

• 手册

• DHCPv6（与状态相关）

可用 IP 地址 32 位：4.29 * 109 个地

址

128 位：3.4 * 1038 个地址 
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  IPv4 IPv6
地址格式 十进制：192.168.1.1

端口为：

192.168.1.1:20

十六进制：2a00:ad80::0123
端口为：[2a00:ad80::0123]:20

回送 127.0.0.1 ::1
接口的 IP 地址 5 个 IP 地址 多个 IP 地址

• LLA：每个接口的链路本地地址（自动形成）

fe80::/128
• ULA：每个接口的多个唯一本地单播地址

• GUA：每个接口的多个全局单播地址

标头 • 校验和

• 可变长度

• 报头分片

• 无安全性 

• 在较高层检查

• 固定大小

• 扩展报头分片

分片 主机和路由器 仅通信的端点

服务质量 服务类型 (ToS) 的优先

级

在报头字段“通信类别”(Traffic Class) 中指定优先级。

帧类型 广播、组播、单播 组播、单播、任播

DHCP 客户端/服务器的标识 客户端 ID：
• MAC 地址

• DHCP 客户端 ID
• 系统名称

• PROFINET 站名称

• IAID 和 DUID
 

DUID + IAID 恰好为主机的一个接口

DUID = DHCP 唯一标识符

服务器和客户端的唯一标识符

IAID = 身份关联标识符

每个接口至少有一个由客户端生成，且在 DHCP 客户端

重新启动时保持不变

获取 DUID 的三种方法

• DUID-LLT
• DUID-EN
• DUID-LL
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  IPv4 IPv6
DHCP 通过 UDP 广播 通过 UDP 单播 

RFC 3315、RFC 3363
有状态的 DHCPv6 
有状态组态，在其中传送 IPv6 地址和组态设置。 
客户端和服务器之间交换以下四种 DHVPv6 消息：

1. SOLICIT: 
由 DHVPv6 客户端发送，用于定位 DHVPv6 服务器。

2. ADVERTISE
可用的 DHCPv6 服务器对此做出应答。 

3. REQUEST
DHCPv6 客户端从 DHCPv6 服务器请求 IPv6 地址和

组态设置。 
4. REPLY

DHCPv6 服务器发送 IPv6 地址和组态设置。

如果客户端和服务器支持“Rapid commit”功能，本步骤

将缩短为两种 DHCPv6 消息 SOLICIT 和 REPLY。
无状态 DHCPv6
在无状态 DHCPv6 中，仅传送组态设置。

前 代理

DHCPv6 服务器将 IPv6 前 的分配委托给 DHCPv6 客户

端。DHCPv6 客户端也称为 PD 路由器。 
硬件地址中 IP 地址的解析 ARP（地址解析协议） NDP（邻居发现协议）

IPv4 地址

IPv4 地址的结构

地址类别

IP 地址范围 大网络数 大主机/网络数 类别 CIDR
1.x.x.x 至 126.x.x.x 126 16777214 A /8
128.0.x.x 至 191.255.x.x 16383 65534 B /16
192.0.0.x 至 223.255.255.x 2097151 254 C /24
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IP 地址范围 大网络数 大主机/网络数 类别 CIDR
224.0.0.0 - 239.255.255.255 组播应用 D  
240.0.0.0 - 255.255.255.255 为将来的应用保留 E  

一个 IP 地址由 4 个字节组成。每个字节由一个十进制数表示，并且用点与前一个字节隔开。

结果得到如下结构，其中的 XXX 代表一个介于 0 到 255 之间的数字：

XXX.XXX.XXX.XXX
IP 地址由网络 ID 和主机 ID 两部分组成，因此可以创建不同的子网。根据用作网络 ID 与主机 ID 
的 IP 地址字节，可以将 IP 地址归到特定的地址类别中。

子网掩码   
可用主机 ID 的位创建子网。起始位代表子网地址，其余位代表子网中的主机地址。

子网由子网掩码定义。子网掩码的结构与 IP 地址的结构一致。如果子网掩码中的一位为“1”，
则该位属于子网地址的 IP 地址中的相应位置，否则属于计算机地址。

B 类网络示例：

B 类网络的标准子网地址是 255.255.0.0；也就是说，可用 后两个字节来定义子网。如果

必须定义 16 个子网，则必须将子网地址的第 3 个字节设为 11110000（二进制表示）。在

这种情况下，子网掩码为 255.255.240.0。
要查明两个 IP 地址是否属于同一个子网，将拿这两个 IP 地址与子网掩码按位进行逻辑与运算。

如果两个逻辑运算的结果相同，则说明两个 IP 地址属于同一子网，例如 141.120.246.210 
和 141.120.252.108。
在本地网络之外，主机 ID 的所述部分并不重要；在这种情况下，将仅根据完整的 IP 地址和

网络掩码传送数据包。

说明

在子网掩码的位表示中，必须按左对齐方式设置“1”，也就是说，“1”之间不能有“0”。

IPv6 地址

IPv6 术语

网络节点

网络节点是一种通过一个或多个接口连接至一个或多个网络的设备。

路由器
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转发 IPv6 数据包的网络节点。 
主机 (Host)
代表 IPv6 通信关系端点的网络节点。

链路 
根据 IPv6 术语，链路是 IPv6 网络内的第 3 层直接连接。

邻居

若两个网络节点位于同一链路，则称这两个网络节点为邻居。

IPv6 接口

激活 IPv6 的物理接口或逻辑接口。 
路径 MTU
从发送方到接收方的路径上允许的 大数据包大小。

路径 MTU 发现

从发送方到接收方的整个路径上用于确定允许的 大数据包大小的机制。 
LLA
链路本地地址 FE80::/10
在接口上激活 IPv6 后，会立即自动形成链路本地地址。此地址仅位于同一链路中的节点可

以访问。

ULA
唯一本地地址 
在 RFC 4193 中进行了定义。通过此地址，可在 LAN 中访问 IPv6 接口。

GUA
全局单播地址 
通过此地址，可访问 IPv6 接口（例如，通过 Internet 访问）。

接口 ID
可通过 EUI-64 方法或手动生成接口 ID。 
EUI-64
扩展唯一标识符 (RFC 4291)；用于形成接口 ID 的过程。在以太网内，接口 ID 由接口的 MAC 
地址形成。将 MAC 地址分为制造商特定部分 (OUI) 和网络特定部分 (NIC)，并在两者之间插

入 FFFE。
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示例： 
MAC 地址 = AA:BB:CC:DD:EE:FF
OUI =AA:BB:CC
NIC =  DD:EE:FF
EUI-64 = OUI + FFFE + NIC = AA:BB:CC:FF:FE:DD:EE:FF
范围

定义 IPv6 地址的范围。

IPv6 地址的结构

IPv6 地址的格式表示法

IPv6 地址由 8 个字段组成，每组均包含 4 个字符形式的十六进制数（总共 128 位）。各字

段之间由冒号分隔。

示例：

fd00:0000:0000:ffff:02d1:7d01:0000:8f21
规则/简化规范：

• 如果一个或多个字段的值为 0，可以缩写方式代替。 
地址 fd00:0000:0000:ffff:02d1:7d01:0000:8f21 还可缩写为：

fd00::ffff:02d1:7d01:0000:8f21
为确保唯一性，此缩写形式在整个地址中仅可使用一次。

• 字段开头的零可以省略。

地址 fd00:0000:0000:ffff:02d1:7d01:0000:8f21 还可缩写为：

fd00::ffff:2d1:7d01:0000:8f21
• 以句点分隔的十进制表示法

后 2 个字段或 4 个字节可通过句点分隔的常规十进制表示法表示。

示例：IPv6 地址 fd00::ffff.125.1.0.1 相当于 fd00::ffff:7d01:1
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IPv6 地址的结构

IPv6 协议分为以下三种地址类型：单播、任播和组播。以下部分介绍了全局单播地址的结

构。 

IPv6 前 后

全局前 ： 
n 位

子网 ID
m 位

接口 ID
128 - n - m 位

分配的地址范围 位置说明，还包括子网前

或子网

网络中主机的唯一分配。

ID 根据 MAC 地址生成。

链路本地地址的前 始终为 fe80:0000:0000:0000。此前 还可以以以下缩写形式表示：

fe80::

IPv6 前
指定标准：RFC 4291
IPv6 前 代表子网标识符。 
前 和 IPv6 地址的指定方式与用于 IPv4 的 CIDR 表示法（无类域间路由）的指定方式相同。

设计

IPv6 地址/前 长度 
示例

IPv6 地址：2001:0db8:1234::1111/48 
前 ：2001:0db8:1234::/48 
接口 ID：::1111

输入和显示

IPv6 地址可按上述介绍的表示法输入。IPv6 地址始终以十六进制表示法显示。 
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PROFINET

PROFINET
PROFINET 是基于工业以太网的工业自动化开放式标准 (IEC 61158/61784)。PROFINET 使用

现有 IT 标准，支持现场级到管理级以及工厂范围的工程系统的端到端通信。PROFINET 还具

有下列特性：

• 使用 TCP/IP 协议

• 满足实时要求的自动化应用

– 实时 (RT) 通信

– 等时实时 (IRT) 通信

• 无缝集成现场总线系统

在“系统 > PROFINET”(System > PROFINET) (页 2768) 中组态 PROFINET。

PROFINET IO
在 PROFINET 的框架内，PROFINET IO 是实现模块化、分布式应用的通信机制。PROFINET IO 
由可编程控制器的 PROFINET 标准 (IEC 61158-x-10) 实现。 

EtherNet/IP

EtherNet/IP
EtherNet/IP（以太网/工业协议）是基于 TCP/IP 和 UDP/IP 的工业实时以太网开放式工业标准。

通过 EtherNet/IP，应用层中的通用工业协议（Common Industrial Protocol，CIP）可扩展以

太网。在 EtherNet/IP 中，OSI 参考模型的低层由以太网通过物理网络和传输功能采用。

在“系统 > EtherNet/IP (页 2769)”(System > EtherNet/IP) 中组态 EtherNet/IP。

通用工业协议

通用工业协议 (CIP) 是一种自动化应用协议，支持工业以太网和 IP 网络中现场总线的转换。

现场总线/工业网络（如 DeviceNet、ControlNet 和 EtherNet/IP）将此工业协议用作应用层中

的接口以连接确定性现场总线领域和自动化应用（控制器、I/O、HMI、OPC ...）。CIP 位于

传输层上方，通过自动化工程的通信服务来扩展纯传输服务。其中包括周期性、时间要求严

格和事件控制的数据通信服务。CIP 区分时间要求严格的 I/O 消息（隐式消息）和用于组态

与数据采集的各个查询/响应帧（显式消息）。CIP 面向对象；所有从外部“可见”的数据都

可通过对象的形式进行访问。CIP 具有通用组态基础：EDS（电子数据表）。
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电子数据表

电子数据表（Electronic Data Sheet，EDS）是描述设备的电子数据表。

可在“系统 > 加载和保存 (页 2700)”(System > Load&Save) 中找到 EtherNet/IP 操作所需的 
EDS。

SNMP

简介        
借助 Simple Network Management Protocol (SNMP)，可以监视和控制中央站中的网络元

件，例如路由器或交换机。SNMP 控制被监视设备与监视站之间的通信。

SNMP 的任务：

• 监视网络组件

• 远程控制网络组件，以及远程为网络组件分配参数

• 错误检测和错误通知

版本 v1 和 v2c 的 SNMP 没有安全机制。网络中的所有用户都可以访问数据，还可使用适当

的软件来更改参数分配。 
如果只需对访问权限进行简单控制而无需考虑安全性，则可使用团体字符串。 
团体字符串与查询一起传送。如果团体字符串正确，SNMP 代理将做出响应并发送所请求的

数据。如果团体字符串不正确，SNMP 代理将放弃查询。可以为读取和写入权限定义不同的

团体字符串。团体字符串以明文形式传送。

团体字符串的标准值：

• public
具有只读权限

• private
具有读写权限

说明

由于 SNMP 团体字符串用于访问保护，请勿使用标准值“public”或“private”。请在初始调

试之后更改这些值。
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设备级的更多简单保护机制：

• Allowed Host
被监视系统知道监视系统的 IP 地址。

• Read Only
如果为被监视设备指定“Read Only”，则监视站只能读取数据，但无法更改。

SNMP 数据包未加密，其他用户可轻松读取。

中央站也称为管理站。SNMP 代理安装在与管理站交换数据的被监视设备上。

管理站发送以下类型的数据包：

• GET
向 SNMP 代理请求数据记录

• GETNEXT
调用下一条数据记录。

• GETBULK （自 SNMPv2c 起可用）

每次请求多条数据记录，例如，表中的多行。

• SET
包含相关设备的参数分配数据。

SNMP 代理发送以下类型的数据包：

• RESPONSE
SNMP 代理返回管理器请求的数据。

• TRAP
如果发生特定事件，SNMP 代理将发送陷阱。

• INFORM
像一个陷阱，只是它会被接收方确认。

SNMPv1/v2c/v3 使用 UDP（User Datagram Protocol，用户数据包协议）并使用 UDP 端口 
161 和 162。管理信息库 (Management Information Base, MIB) 对该数据进行了介绍。

SNMPv3
与先前版本 SNMPv1 和 SNMPv2c 比较，SNMPv3 引入了广义的安全概念。 
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SNMPv3 支持：

• 完全加密的用户验证

• 对全部数据通信进行加密

• 在用户/组级别对 MIB 对象进行访问控制

引入 SNMPv3 后，不使用特殊操作（如加载组态文件）的情况下，无法再将用户组态传送至

其它设备。

依据标准，SNMPv3 协议使用唯一的 SNMP 引擎 ID 作为 SNMP 代理的内部标识符。此 ID 在
网络中必须是唯一的。用于验证 SNMPv3 用户的访问数据并对其进行加密。

根据“SNMPv3 User Migration”功能的启用情况，会以不同方式生成 SNMP 引擎 ID。
使用该功能时的限制

仅可在更换设备时使用“SNMPv3 User Migration”功能将组态的 SNMPv3 用户传送到替代设备。

请勿使用该功能将组态的 SNMPv3 用户传送到多个设备。如果将具有已创建的 SNMPv3 用
户的组态加载到多个设备，则这些设备会使用相同的 SNMP 引擎 ID。如果在同一网络中使

用这些设备，则组态会与 SNMP 标准相矛盾。

与旧产品的兼容性

如果您已将用户创建为可移植用户，则可以将已组态的 SNMPv3 用户传送至不同的设备。为

创建可移植用户，创建时必须激活“SNMPv3 User Migration”功能。

VLAN

与节点的空间位置无关的网络定义   
VLAN (Virtuelles Local Area Network) 将物理网络划分成若干个相互屏蔽的逻辑网络。此时，

设备组合在一起形成逻辑组。只有相同 VLAN 上的节点才能彼此寻址。因为仅在特定的 VLAN 
中转发组播和广播帧，所以它们也称为广播域。 
VLAN 的独特优势是可减少其它 VLAN 的节点和网段的网络负载。 
要确定哪个数据包属于哪个 VLAN，请将帧扩展 4 个字节，请参见 VLAN 标记 (页 2576)。除

了 VLAN ID，此扩展还包括优先级信息。
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VLAN 分配选项

对 VLAN 分配有多种选项。

• 基于端口的 VLAN
为设备的每个端口分配一个 VLAN ID。可在“第 2 层 > VLAN > 基于端口的 VLAN”(Layer 
2 > VLAN > Port-based VLAN) (页 2809) 中组态基于端口的 VLAN。 

• 基于协议的 VLAN
为设备的每个端口分配一个协议组。 

• 基于子网的 VLAN
为设备的 IP 地址分配一个 VLAN ID。 

用四个字节扩展以太网帧

对于 CoS（Class of Service，服务等级，即帧优先级）和 VLAN（虚拟网络），IEEE 802.1Q 
标准规定可通过添加 VLAN 标记来扩展以太网帧。   

说明

VLAN 标记将帧允许的总长度从 1518 字节增加到 1522 字节。

必须对网络上的终端节点进行检查，以确定它们是否能处理此长度/帧类型。如果不能处理，

则仅可向这些节点发送标准长度的帧。

附加的 4 个字节在以太网帧头中，位于源地址和以太网类型/长度字段之间：

附加字节中包含 Tag Protocol Identifier (TPID) 和 Tag Control Information (TCI)。
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Tag Protocol Identifier (TPID)
前两个字节构成 Tag Protocol Identifier (TPID)，且始终包含值 0x8100。此值指定该数据包

包含 VLAN 信息或优先级信息。

Tag Control Information (TCI)
两个字节的 Tag Control Information (TCI) 包含以下信息：

CoS 优先级   
标记帧有 3 个位用于优先级，又称为 Class of Service (CoS)，另请参见 IEEE 802.1Q。

CoS 位 优先级 数据通信的类型

000 0（ 低） Background
001 1 Best Effort
010 2 Excellent Effort
011 3 Critical Applications
100 4 Video，< 100 ms 延时（延迟和抖动）

101 5 Voice（语言），< 10 ms 延时（延迟和抖动）

110 6 Internetwork Control
111 7（ 高） Network Control

仅当组件中存在队列（可在其中缓冲优先级较低的数据包）时，方可实现数据包的优先级。

设备具有多个并行队列，可在其中处理各种优先级的帧。默认情况下，首先会处理具有 高

优先级的帧。此方法可确保即使在数据通信繁忙时，具有 高优先级的帧仍能得到发送。

Canonical Format Identifier (CFI)
CFI 用于表示以太网与令牌环之间的兼容性。

其值的含义如下：

值 含义

0 MAC 地址格式符合规范。以规范形式表示 MAC 地址时，先传送 低有效位。以太

网交换机的标准设置。

1 MAC 地址格式不符合规范。

VLAN ID
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在 12 位数据字段中， 多可构成 4096 个 VLAN ID。存在以下惯例：   

VLAN ID 含义

0 帧中仅包含优先级信息（标记有优先级的帧），不包含任何有效的 VLAN 
标识符。

1- 4094 有效 VLAN 标识符，该帧被分配给某 VLAN 并且也可以包含优先级信息。

4095 预留

私有 VLAN
借助私有 VLAN (PVLAN)，可将一个 VLAN 二层广播域划分为多个子区域。

私有 VLAN 由以下单元组成：

• 主私有 VLAN（主 PVLAN）

主私有 VLAN 是指被划分的 VLAN。

• 次私有 VLAN（次 PVLAN）

次 PVLAN 只存在于主 PVLAN 内。每个次 PVLAN 都有一个特定的 VLAN ID，并且与主 
PVLAN 相连。

次 PVLAN 分为以下两类：

– Isolated Secondary PVLAN
隔离次 PVLAN 内的各设备之间不能通过第 2 层进行通信。

– Community Secondary PVLAN
公共次 PVLAN 内的各设备之间可直接通过第 2 层进行通信。隶属不同 PVLAN 团体的

设备之间不能通过第 2 层进行通信。

说明

次 PVLAN 的 VLAN ID
如果不同工业以太网交换机上的次 PVLAN 采用相同的 VLAN ID，则这些次 PVLAN 中的终端

设备可以在不同交换机上通过第 2 层与其它设备进行通信。

说明

私有 VLAN 功能和 RADIUS 验证

当通过 RADIUS 验证为 VLAN 的一个或多个端口激活 VLAN 分配时，不应将此 VLAN 另外组

态为私有 VLAN。

与通过 RADIUS 验证进行 VLAN 分配相关的私有 VLAN 功能可能会导致系统状态不一致。
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VLAN YPrivate VLAN

Primary PVLAN X

Secondary PVLAN 10

Isolated

Secondary PVLAN 20

Community

Secondary PVLAN 30

Community

PC1

PC2

PC3

PC4

PC5

在本示例中，各工业以太网交换机之间使用混合端口进行互连。这些网络端口在所有 PVLAN
（主 PVLAN 和所有次 PVLAN）中均为带标记的成员。

用于连接 PC 的端口是主机端口。主机端口在主 PVLAN 及其次 PVLAN 中均为无标记的成员。

用于连接服务器的端口是混合端口。该混合端口在所有 PVLAN（主 PVLAN 和所有次 PVLAN）
中均为带标记的成员。 
在本示例中，所有 PC 均可与服务器通信，反之亦然。PC1 不能与任何其它 PC 通信。公共次 
PVLAN 内的设备之间可以相互通信，但不能与其它次 PVLAN 内的 PC 通信。

VLAN 通道

使用 Q-in-Q VLAN 隧道功能，可通过提供商网络转发具有 VLAN 隧道的各种客户网络的数据

通信。每个客户网络均有完备的可用 VLAN。
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VLAN 隧道在提供商网络边界组态的交换机之间建立。一个提供商交换机具有以下端口类型：

• 访问端口

提供商交换机通过访问端口连接到客户网络。

– 传入数据通信

访问端口处的传入数据通信视为无标记 ①。所有的传入帧均由具有访问端口端口 VID 
的标签扩展 ②。所有帧均已标记，这意味着它们已由第二个 802.1Q 标签（外部 VLAN 
标签）③ 扩展。

– 传出数据通信

使用访问端口的传出数据通信，将外部标签再次删除。

• 核心端口

提供商交换机通过核心端口连接到提供商网络。

核心端口为访问端口的端口 VLAN 的成员，或者使用端口类型“Switch-Port VLAN Trunk”组
态。

在本示例中，来自客户网络 A、B 和 C 的数据通信使用 VLAN 通道通过提供商网络转发。来

自客户网络 A 的帧带有 VLAN ID 标记。来自客户网络 B 的帧带有优先级标记。来自客户网络 C 
的帧没有标记。
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帧在到达相关访问端口时，即由具有访问端口端口 VID 的标签扩展，并通过提供商网络隧道

化。帧离开提供商网络时，将立即再次删除外部 VLAN 标签 (PVID)。帧以其原始格式转发。

保留帧的优先级。

冗余模式

生成树

避免在冗余连接中形成环路

生成树算法允许创建在两个工业以太网交换机/网桥之间有多个连接的网络结构。生成树通

过仅允许一条路径并禁用其它（冗余）端口的数据通信，防止在网络中形成环路。如果路径

中断，可以通过备用路径发送数据。生成树算法的功能基于组态和拓扑变更帧之间的交换。

使用组态帧定义网络拓扑

设备彼此交换的组态帧被称为 BPDU（Bridge Protocol Data Unit，桥接协议数据单元），用

于计算拓扑。通过这些帧选择根网桥 并创建网络拓扑。与生成树方法相关的 BPDU 帧还可引

起根端口的状态变化。

根网桥是控制所有相关组件的生成树算法的网桥。

一旦指定根网桥，每台设备就会设置一个根端口。根端口是对于根网桥路径开销 低的端口。

对网络拓扑变化的响应

无论在网络中添加节点还是删除节点，都会影响对 佳数据包路径的选择。为了能够响应这

种变化，根网桥会以规定的时间间隔发送组态消息。可以用“呼叫时间”(Hello Time) 参数设

置两个组态消息之间的时间间隔。

使组态信息保持 新

可以用“ 大使用期限”(Max Age) 参数来设置组态信息的 长有效期。如果网桥具有比“

大使用期限”(Max Age) 中设置的时间更早的信息，则它会放弃该消息并重新计算路径。

网桥不会立即使用新的组态数据，而是在经过“转发延迟”(Forward Delay) 参数中指定的时

间之后才使用。这样可确保只有在所有网桥均获得所需信息之后才以新拓扑运行。
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RSTP、MSTP、CIST

快速生成树协议 (RSTP)
STP 的一个缺点是如果出现中断或设备故障，网络需要对自身进行重新组态：仅当出现中断

时设备才会开始协商新路径。这 多需要 30 秒钟的时间。为此，STP 得到了扩展以创建“快

速生成树协议”（RSTP，IEEE 802.1w）。设备在正常运行期间已经收集到有关备选路径的

信息，不需要在发生中断后再收集此信息，这点与 STP 有本质区别。这意味着，由 RSTP 控
制的网络的重新组态时间可以缩短至几秒钟。

通过使用以下功能可以实现这一点：   
• 边缘端口（终端节点端口）

边缘端口是指连接到终端设备的端口。

定义为边缘端口的端口会在建立连接后立即激活。如果在边缘端口接收到生成树 BPDU，
该端口将失去其作为边缘端口的角色，并重新参与 (R)STP。如果经过特定的时间（3 倍
呼叫时间）后没有再接收到任何 BPDU，则该端口返回到边缘端口状态。

• 点对点（在两个相邻设备之间直接通信）

通过直接连接两个设备，可以立即进行状态变更（重新组态端口），而无任何延迟。  
• 备用端口（根端口的替代端口）

组态根端口的替代端口。如果失去与根网桥的连接，设备可以通过备用端口建立连接，不

存在由重新组态导致的延迟。

• 对事件的反应

快速生成树可无任何延迟地对事件（例如连接中止）做出反应。不用像在生成树中一样

等待计时器。

• 大网桥跳跃计数器

数据包自动变为无效之前所允许的网桥跳跃数。

因此，原则上，在快速生成树中，已预先组态多个参数的备选项，并且会考虑网络结构的某

些属性，以减少重新组态时间。

多重生成树协议 (MSTP)
多重生成树协议 (MSTP) 是对快速生成树协议的进一步发展。此外，它还允许在不同的 VLAN 
或 VLAN 组中操作多个 RSTP 实例，例如，使各个 VLAN 中的路径可用，而单个快速生成树

协议则会导致全局阻塞。
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公共内部生成树 (CIST)
CIST 可识别交换机使用的在原理上与 RSTP 内部实例类似的内部实例。 

RSTP+

RSTP+ 的属性和功能

RSTP+ 主要用于将 MRP 环网冗余集成到 RSTP 网络中。通常，只需使用 RSTP 即可管理此类

网络。但是，在环型拓扑中，MRP 方法更高效且更快速。MRP 环网冗余模式不受 RSTP+ 的
影响，因为这两种模式相互独立地工作。 
另一个应用实例是 MRP 环网的冗余连接。还可以使用 RSTP+ 基于一个 MRP 环网连接两个 
RSTP 网络。如果不使用 RSTP+，则无法实现该连接，因为生成树在环网端口上已禁用。 

不使用 RSTP+ 时的设备兼容性

原则上，RSTP 网络与 MRP 环网之间连接点处的所有设备都必须支持 RSTP+ 方法。MRP 环网

中的所有其它设备都必须转发 BPDU（桥接协议数据单元）。

更多文档

有关 RSTP+ 组态的详细信息，请参见相应设备的 WBM 组态手册。

补充文档可以在以下位置找到：

• 一些产品随附的数据介质中：

– 产品 CD/产品 DVD
– SIMATIC NET 手册集

• 西门子工业在线支持 (https://support.industry.siemens.com/cs/document/109762837/
simatic-net%3A-industrial-ethernet-switches-scalance-xb-200-xc-200-xf-200ba-
xp-200-xr-300wg-web-based-management?dti=0&lc=zh-WW)的 Internet 页面

RSTP+ 的拓扑

RSTP 网络和 MRP 环网 
如果不使用 RSTP+，则无法将 MRP 环网冗余集成到 RSTP 网络中，因为不允许在一个端口上

并行操作 RSTP 和 MRP。只有连接到 RSTP 网络的 MRP 环网的设备必须支持 RSTP+。在显示

的示例拓扑中，这些设备为 RSW1 和 RSW4。其它设备必须转发 BPDU。
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图形中设备的标识是指设备各自的功能。“NSW”是“网络交换机”(network switch) 的缩写，

“RSW”是“环网交换机”(ring switch) 的缩写。
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多个 RSTP 网络区域和 MRP 环网

RSTP+ 的另一个应用实例是基于一个 MRP 环网连接两个或多个 RSTP 网络区域。连接到其中

一个 RSTP 网络的 MRP 环网中的所有设备都必须启用 RSTP+。在此处示例中，这些设备为 
RSW1、RSW2、RSW3 和 RSW4。
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多 MRP 环网

RSTP+ 还可用于通过 RSTP 将多个 MRP 环网彼此相互连接。在这种情况下，RSTP+ 确保 MRP 
仍可管理环网冗余且不受 RSTP 影响。

RSTP 网络和两个使用 MRP 互连的 MRP 环网

RSTP+ 还可以将 RSTP 网络连接到两个通过 MRP 互连链接的 MRP 环网。在显示的示例拓扑中，

设备 RSW1 和 RSW4 必须支持 RSTP+。两个 MRP 环网连接中涉及的设备（RSW2、RSW3、
RSW5 和 RSW8）必须支持 MRP 互连。此外，设备 RSW2 和 RSW3 必须转发 BPDU（桥接协

议数据单元）。

以下规则适用于所示示例中的 RSTP+ MRP 互连域 ID：
• 必须为设备 RSW1 和 RSW4 组态相同的 RSTP+ MRP 互连域 ID。
• 必须为设备 RSW2、RSW3、RSW5 和 RSW8 组态相同的 RSTP+ MRP 互连域 ID。
• 设备 RSW1 和 RSW4 的 RSTP+ MRP 互连域 ID 必须不同于设备 RSW2、RSW3、RSW5 和 

RSW8 的 RSTP+ MRP 互连域 ID。
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HRP

HRP - 高速冗余协议

HRP 是适用于环型拓扑网络的一种冗余方法的名称。交换机通过环网端口互连。其中一台交

换机组态为冗余管理器 (RM, Redundancy Manager)。其它交换机为冗余客户端。冗余管理

器通过测试帧检查环网以确保其没有中断。冗余管理器通过环网端口发送测试帧并检查其它

环网端口是否接收到这些测试帧。冗余客户端转发测试帧。 
如果由于网络中断导致 RM 发送的测试帧无法到达其它环网端口，则 RM 将在自身的两个环

网端口之间切换并立即将切换情况通知给冗余客户端。环中断后的重新组态时间 长为 300 
ms。
备用冗余

借助备用冗余方法可以将分别通过高速冗余实现保护的环网以冗余方式连接起来。在环网中，

将组态主/从设备对，并且设备对通过自身的环网端口彼此监视对方。如果发生故障，数据

通信从一个以太网连接（主设备或备用服务器的备用端口）重定向到其它以太网连接（从设

备的备用端口）。
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要求

HRP
• 在具有 多 50 个设备的环型拓扑中支持 HRP。超过此设备数可能导致通信数据丢失。

• 只有支持 HRP 功能的设备才能在环网中使用。

• 不支持 HRP 的设备必须通过具有 HRP 功能的特殊设备连接到环网中。到达环网之前的连

接不是冗余的。

• 所有设备必须通过其环网端口互连。在两台工业以太网交换机之间可实现 长 3 km 的多

模连接和 长 26 km 的单模连接。距离越远，指定的重新组态时间可能就更长。

• 必须通过选择“HRP 管理器”(HRP Manager) 设置，将环网中的一个设备组态为冗余管理器。

对于环网中的所有其它设备，必须激活“HRP 客户端”(HRP Client) 或“自动冗余检

测”(Automatic Redundancy Detection) 模式。

• 备用端口必须在生成树中禁用。

• 您可在基于 Web 的管理、命令行接口中或通过 SNMP 组态 HRP。
备用冗余

• 对于备用耦合伙伴，HRP 必须永久设置。

• 备用耦合伙伴的端口必须在生成树中禁用。

• 您可在基于 Web 的管理、命令行接口中或通过 SNMP 来组态备用冗余。

备用

常规

SCALANCE X 交换机不但支持环网内的环冗余，还支持在环网之间或开放网段（线性总线）

之间采用冗余连接。在冗余链路中，环网通过以太网连接相连在一起。实现的方法是在一个

环网中组态一个主/从设备对，使设备对的设备能彼此监视对方，并且能在发生故障时将数

据通信从常用的主以太网连接重定向到替代（从）以太网连接。
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备用冗余

SCALANCE XB205-3

as standby master

SCALANCE XB205-3

as standby slave

Operator Station Operator Stations

100 Mbit/s

100 Mbit/s

Industrial Ethernet / PROFINET (Twisted Pair)

S7-400

S7-1500 S7-1500

SCALANCE

XM408-8C

S7-300

IPC

SCALANCE

X204-2

SCALANCE XC208

Industrial Ethernet / PROFINET (Fiber Optic)

SCALANCE 

XR528-6M

SCALANCE

X308-2

SIMATIC 

S7-1200

图 1-123 两个 SCALANCE X‑200 IRT 环网的冗余连接示例

对于图示的冗余连接，必须将一个网段中的两台设备组态为备用冗余交换机。在本例中，网

段是具有一个冗余管理器的环网。除环网外，网段也可能是线性的。

在组态中连接的两个备用冗余交换机彼此交换数据帧，以同步其工作状态（一个设备为主站，

另一个为从站）。如果没发生问题，仅激活从主设备到另一网段的连接。如果此连接失败（例

如，由于连接断开或设备故障），只要问题仍然存在，从设备就会激活其连接。
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多个 HRP 网段的耦合

如果使用备用冗余连接多个 HRP 环网或链路，则备用主站和备用从站必须位于封闭的网段中。

在任何情况下，此网段都不能开放（即直线）。

封闭网段中的备用主站和从站

即使备用主站和从站之间的连接被中断，这两个设备也能够通过 HRP 冗余管理器的冗余链

路进行通信。

无中断的连接 中断的连接

Linear bus

HRP ring

HRP ring
Redundancy manager

Standby master

Standby slave

Redundant coupling

Industrial Ethernet / PROFINET (Twisted Pair)

Isolated Port

HRP 主环网

Linear bus

HRP ring

HRP-Ring
Redundanzmanager

Standby-Master

Standby-Slave

HRP 主环网故障
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开放网段中的备用主站和从站

如果备用主站和从站之间的连接被中断，则这两个设备无法再进行通信。这将产生一个回路

（基于耦合网段）。

无中断的连接 中断的连接

Linear bus

Linear bus

HRP ring

Redundancy

manager

Standby master Standby slave

Redundante Kopplung

Schleife

Industrial Ethernet / PROFINET (Twisted Pair)

Isolated Port

HRP 主线路

Linear bus

Linear bus

HRP ring

Redundancy

manager

Standby master Standby slave

HRP 主线路故障

MRP

MRP - 介质冗余协议 
“MRP”方法符合以下标准中规定的“介质冗余协议”(MRP, Media Redundancy Protocol)：
IEC 62439‑2 版本 1.0 (2010‑02) Industrial communication networks ‑ High availability 
automation networks Part 2: Media Redundancy Protocol (MRP)
环中断后的重新组态时间 长为 200 ms。
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拓扑

下图显示了使用 MRP 的环中设备的可能拓扑。

CP 443-1 

S7-400

 CP 1543-1 

 S7-1500

SIMATIC S7-400

SIMATIC S7-400

SIMATIC S7-300

SCALANCE X208

SCALANCE 

X310

SIMATIC 

S7-400

PC

PC

Industrial Ethernet (Twisted Pair)

Operator Station

SCALANCE

XB205-3

SIMATIC 

S7-1500

SIMATIC 

S7-1500

SIMATIC 

S7-1200
SIMATIC 

S7-1200

图 1-124 支持 MRP 介质冗余协议的环型拓扑示例

以下规则适用于使用 MRP 的具有介质冗余的环型拓扑：

• 在环型拓扑中连接的所有设备属于同一个冗余域的成员。

• 环中的一个设备用作冗余管理器。

• 环中的所有其它设备是冗余客户端。

非 MRP 兼容的设备可通过 SCALANCE X 交换机或带具有 MRP 功能的 CP 的 PC 连接到环中。

要求

使用 MRP 介质冗余协议进行无故障操作的要求如下：

• 在具有 多 50 个设备的环型拓扑中支持 MRP。
超过此设备数可能导致通信数据丢失。

• 要在其中使用 MRP 的环只能包括支持此功能的设备。

这些设备包括某些工业以太网 SCALANCE X 交换机、某些适用于 SIMATIC S7 和 PG/PC 的
通信处理器 (CP) 或支持此功能的非 Siemens 设备等。
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• 所有设备必须通过其环网端口互连。

在两台 SCALANCE X 工业以太网交换机之间可实现 长 3 km 的多模连接和 长 26 km 的
单模连接。在更远的距离，指定的重新组态时间可能更长。

• 必须在环中的所有设备上启用“MRP”。
• 所有环网端口的连接设置（传送介质/双工）必须设置为全双工和至少 100 Mbps。否则，

可能丢失通信数据。

– STEP 7：在属性对话框的“选项”(Options) 选项卡中将环中涉及的所有端口设置为“自

动设置”(Automatic settings)。
– WBM：如果通过基于 Web 的管理进行组态，环网端口会自动设置为自动协商。

说明

设备数

除了 PROFINET IO 系统，含有 多 100 台 SCALANCE X-200 和 SCALANCE X-300 工业以太

网交换机的拓扑也已成功通过测试。
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在 WBM 中组态

角色

请根据以下使用案例来选择角色：

• 想要在仅有西门子设备的环型拓扑中使用 MRP：
– 针对环网中的至少一台设备，选择“Automatic Redundancy Detection”或“MRP Auto 

Manager”。
– 针对环网中的所有其它设备，选择“MRP Client”或“Automatic Redundancy Detection”。

• 想要在同时包含非西门子设备的环型拓扑中使用 MRP：
– 针对环网中的一台设备，选择“MRP Auto Manager”角色。

– 针对环型拓扑中的所有其它设备，选择“MRP client”角色。

说明

使用非西门子设备时，无法使用“utomatic Redundancy Detection”。

• MRP 环型拓扑中的部分设备使用 WBM 组态，部分使用 STEP 7 组态：

– 针对使用 WBM 组态的所有设备，选择“MRP Client”。
– 针对使用 STEP 7 组态的设备，为一个设备选择“Manager”或“Manager (Auto)”，为所

有其它设备选择“MRP Client”。

说明

如果使用 STEP 7 为某个设备分配了“Manager”角色，则必须为环网中的所有其它设备分配

“MRP 客户端”角色。如果环网中同时存在充当“Manager”角色和充当“Manager (Auto)”或
“MRP Auto-Manager”角色的设备，则会引起帧循环传送，从而导致网络故障。

组态

在 WBM 中，您可以按照以下页面组态 MRP：
• 组态 (页 2789)
• 环网 (页 2824)

STEP 7 中的组态

STEP 7 中的组态

要在 STEP 7 中创建组态，请在 PROFINET 接口上选择参数组“介质冗余”(Media 
redundancy)。
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为设备的 MRP 组态设置以下参数：

• 域

• 角色

• 环网端口

• 诊断报警

下文介绍了这些设置。

说明

有效的 MRP 组态

在 STEP 7 的 MRP 组态中，关闭环网之前，请确保环网中的所有设备都具有有效的 MRP 组态。

否则，可能出现导致网络故障的循环帧。

环网中的一个设备需要组态为“冗余管理器”，环网中的其它设备则组态为“客户端”。

说明

注意出厂设置

对于下列全新工业以太网交换机以及复位为出厂设置的设备，禁用 MRP 并启用生成树：

• SCALANCE XB-200（Ethernet/IP 型号）

• SCALANCE XC-200（EtherNet/IP 型号）

• SCALANCE XP-200（Ethernet/IP 型号）

• SCALANCE XR-300WG 
• SCALANCE XM-400
• SCALANCE XR-500 
要将 PROFINET 组态加载到其中一个指定的设备中，首先禁用设备上的生成树。也可以仅为

环网端口禁用生成树。

说明

只有环网处于打开状态时才能重新组态

在执行下述操作之前，首先打开环网

• 更改 MRP 角色，或

• 重新组态环网端口

说明

启动和重启

设备重启或电源故障和热启动后，只要组态更改之后 90 秒内未发生电源故障，MRP 设置仍

然有效。
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说明

优先级启动

如果在环中组态 MRP，则无法在所涉及设备上的 PROFINET 应用中使用“优先级启动”功能。

如果想要使用“优先级启动”功能，则在组态中禁用 MRP。
在 STEP 7 组态中，将相关设备的角色设置为“不是环中的节点”(Not a node in the ring)。

域

单 MRP 环网

如果要组态单 MRP 环网，请在“域”(Domain) 下拉列表中保留出厂设置“mrpdomain 1”。
环网中组态有 MRP 的所有设备都必须属于同一个冗余域。在单个环网中，一台设备不能属

于一个以上的冗余域。

多 MRP 环网

如果组态多个单独 MRP 环网，将使用“Domain”参数将环网的节点分配给各个端口。为环网

内的所有设备设置相同的域。为不同的环网设置不同的域。不属于同一环网的设备必须具有

不同的域。

如果要组态 MRP 多环网，可选择能够处理多个环网的设备作为控制 多 4 个 MRP 环网的中

央冗余管理器。为所有环网实例指定不同的域，并将其分配给冗余管理器的相应环网端口。

将其它设备组态为客户端。必须为环网内的所有设备设置相同的域。

说明

适合 MRP 多环网的设备

可将以下产品线中的所有产品用作连接多环网的冗余管理器：

• 自固件版本 V4.0 起的 SCALANCE X-300
• 自固件版本 V4.0 起的 SCALANCE X408-2
• 自固件版本 V3.10 起的 SCALANCE X414-3E
• 自固件版本 V4.3 开始的 SCALANCE XB-200
• 自固件版本 V4.3 开始的 SCALANCE XC-200
• 自固件版本 V4.3 开始的 SCALANCE XP-200
• 自固件版本 V4.3 开始的 SCALANCE XR-300WG
• 自固件版本 V6.4 开始的 SCALANCE XM-400
• 自固件版本 V6.4 开始的 SCALANCE XR-500
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说明

适合 MRP 互连的设备

可将以下产品线中的所有产品用作介质冗余互连管理器和介质冗余互连客户端：

• 自固件版本 V4.3 开始的 SCALANCE XB-200
• 自固件版本 V4.2 起的 SCALANCE XC-200
• 自固件版本 V4.2 起的 SCALANCE XF-200BA
• 自固件版本 V4.2 起的 SCALANCE XP-200
• 自固件版本 V4.3 开始的 SCALANCE XR-300WG
• 自固件版本 V6.3 开始或自固件版本 V6.2 开始（对于同构网络）的 SCALANCE XM-400
• 自固件版本 V6.3 开始或自固件版本 V6.2 开始（对于同构网络）的 SCALANCE XR-500

角色

说明

只有环网处于打开状态时才能重新组态！

请根据以下使用案例来选择角色。

• 希望在仅包含 Siemens 设备的单环网拓扑中使用 MRP 且不监视诊断中断：

将所有设备分配到“mrpdomain‑1”域和角色“Manager (Auto)”。
真正起冗余管理器作用的设备由 Siemens 设备自动进行协商。MAC 地址 低的设备将成

为冗余管理器。

• 希望在仅包含西门子设备的多环网拓扑中使用 MRP 且不监视诊断中断：

– 为连接到环网的设备的所有实例分配“Manager”角色。

– 对于环形拓扑中的其它设备，选择“客户端”(Client) 角色。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2598 编程和操作手册, 11/2022



• 希望在还包含非 Siemens 设备的环形拓扑中使用 MRP，或希望从设备接收与 MRP 状态相

关的诊断中断（参见“诊断中断”）：

– 只为环中的一台设备分配“Manager (Auto)”角色。

– 对于环形拓扑中的其它设备，选择“客户端”(Client) 角色。

• 想要禁用 MRP：
如果不想使用 MRP 来运行环形拓扑中的设备，请选择“不是环中的节点”(Not node in the 
ring) 选项。

说明

复位为出厂设置后的角色

先打开环，然后再将此环中的设备复位为出厂设置。

对于全新的 Siemens 设备以及复位为出厂设置的设备，设置以下 MRP 角色：

• “Manager (Auto)”
– CP

• “Automatic Redundancy Detection”
– SCALANCE X-200
– SCALANCE XB-200（PROFINET 型号）

– SCALANCE XC-200（PROFINET 型号）

– SCALANCE XF-200BA
– SCALANCE XP-200（PROFINET 型号）

– SCALANCE X-300
– SCALANCE X-400

如果在环网中将非 Siemens 设备用作冗余管理器运行，可能导致通信数据丢失。

对于下列全新工业以太网交换机以及复位为出厂设置的设备，禁用 MRP 并启用生成树：

• SCALANCE XB-200（Ethernet/IP 型号）

• SCALANCE XC-200（EtherNet/IP 型号）

• SCALANCE XP-200（Ethernet/IP 型号）

• SCALANCE XR-300WG
• SCALANCE XM-400
• SCALANCE XR-500

环网端口 1/环网端口 2
请在此处将要组态的端口选作环网端口 1 和环网端口 2。
对于 8 个以上端口的设备，并不是所有端口都可以选作环网端口。
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下拉列表中显示了每种设备类型可能的端口选项。如果在出厂设置中指定了端口，这些框会

以灰色突出显示。

注意

复位为出厂设置后的环网端口

如果复位为出厂设置，也会复位环网端口设置。

说明

只有环网处于打开状态时才能重新组态

在重新组态环网管理器的环网端口之前，先打开环网。

诊断报警

如果希望输出本地 CPU 上与 MRP 状态相关的诊断中断，请启用“诊断中断”(Diagnostic 
interrupts) 选项。

可能生成以下诊断中断：

• 接线或端口错误

如果环网端口出现以下错误，就会生成诊断中断：

– 环网端口上的连接中止

– 环网端口的邻居不支持 MRP。
– 环网端口连接到非环网端口。

– 环网端口连接到其它 MRP 域的环网端口。

• 主动/被动状态更改（仅限冗余管理器）

如果环网的状态发生更改（主动/被动），则生成诊断中断。

不通过 STEP 7 设置冗余参数分配（冗余替代）

该选项会影响所有 SCALANCE X 交换机。如果想要使用 WBM、CLI 或 SNMP 等其它方式设

置介质冗余的属性，在 STEP 7 中进行组态时，请选择该选项。 
如果启用该选项，则保留现有冗余设置，且不会覆盖这些设置。之后，“MRP 组态”(MRP 
configuration) 框中的参数会复位并呈灰色显示。表示这些条目没有任何意义。

说明

如果为环中的设备启用了“替代冗余”(Alternative redundancy) 选项，并且由 STEP7（控制

器）监视拓扑时，还必须为环中的其它设备启用“替代冗余”(Alternative redundancy) 选项。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2600 编程和操作手册, 11/2022



MRP 互连

MRP 互连模式是 MRP 的扩展，支持在无实时功能的网络中启用两个或多个 MRP 环网的冗余

链路。如同 MRP，MRP 互连是在标准 IEC 62439-2 中指定的。MRP 互连允许非常快速的重

新组态；重新组态时间通常小于 200 毫秒。

拓扑

下图显示两个 MRP 环网的冗余链路。每个环网中需要一个耦合对来实现冗余耦合。每个 MRP 
环网 多允许出现 5 个耦合对。

有关每台设备的 大活动 MRP 互连连接数的信息，请参见“组态限制”部分。

图 1-125 使用 MRP 互连冗余连接两个 MRP 环网

工作原理

MRP 互连的要求是在所有涉及的环网中使用 MRP。两个 MRP 互连连接需要四台设备：

• 一个介质冗余互连管理器（MIM，在图中用红色边框显示）

• 三个介质冗余互连客户端（主要 MIC、主要耦合 MIC 和次要耦合 MIC）

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2601



因为每个设备都是 MRP 环网的一部分，所以每个设备也用作为 MRP 定义的其中一个角色，

即 MRC 或 MRM。 
根据互连端口的连接状态，主 MIC 和主耦合 MIC 将状态消息（“链路接通”(Link up) 或“链

路断开”(Link down)）发送给 MIM。互连端口是通过主要或次要连接进行连接的端口。这意

味着 MIM 始终获得关于主要 MIC 和主要耦合 MIC（“主要连接”）之间的连接状态以及其

自身与次要耦合 MIC（“次要连接”）的连接的通知。在常规操作中，两个环网之间的数据

交换是通过主要连接进行的并且 MIM 会阻止其互连端口。如果将主要连接的“链路断开”(Link 
down) 信号发送给 MIM，则 MIM 会将其互连端口切换到“转发”(Forwarding) 状态，且两个

环网之间的数据交换会通过 MIM 和次要耦合 MIC 之间的次要连接进行。

更多文档

有关 MRP 互连组态的详细信息，请参见相应设备的 WBM 组态手册。

补充文档可以在以下位置找到：

• 一些产品随附的数据介质中：

– 产品 CD/产品 DVD
– SIMATIC NET 手册集

• 西门子工业在线支持 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/15313/man)
的 Internet 页面

适合 MRP 互连的设备

适合 MRP 互连的设备

互连管理器、互连客户端和所有环网管理器都必须支持 MRP 互连。以下设备就是这种情况：

• 自固件版本 V4.3 开始的 SCALANCE XB-200
• 自固件版本 V4.2 起的 SCALANCE XC-200
• 自固件版本 V4.2 起的 SCALANCE XF-200BA
• 自固件版本 V4.2 起的 SCALANCE XP-200
• 自固件版本 V4.3 开始的 SCALANCE XR-300WG
• 自固件版本 V6.3 开始或自固件版本 V6.2 开始（对于同构网络）的 SCALANCE XM-400
• 自固件版本 V6.3 开始或自固件版本 V6.2 开始（对于同构网络）的 SCALANCE XR-500
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IEC62439-2 Ed.2 和 IEC62439-2 Ed.3 
从 IEC62439-2 版本 2 转换到 IEC62439-2 版本 3 时，添加或编辑了一些与 MRP 互连有关的

定义。出于互操作性的原因，引入了用于 MRP 互连的其它 MAC 地址等。因此，相对于以前

标准中的要求，用于 MRP 互连的 MAC 地址已更改。本节描述了此更改对 SCALANCE 设备操

作的影响。

SCALANCE XM‑400 和 XR‑500 的固件版本 V6.2
当所有设备的固件版本均为 V6.2 时，基于固件版本 V6.2 的 MRP 互连仅适用于 
SCALANCE XM‑400 和 SCALANCE XR‑500 的同构网络。 

注意

固件版本 V6.2 的异构网络中没有 MRP 互连

使用 SCALANCE XM‑400/SCALANCE XR‑500 和固件版本 V6.2 在异构网络中激活 MRP 互连

会导致网络故障。通常不应在此类网络中启用 MRP 互连功能。

SCALANCE XM‑400 和 XR‑500 的固件版本 V6.3 
自固件版本 V6.3 起，MRP 互连已发布用于 SCALANCE XM‑400 和 SCALANCE XR‑500 设备，

并且使用不受限制。

注意

针对 MRP 互连的固件更新 
对于网络中已存在的 SCALANCE XM‑400 和 SCALANCE XR‑500 设备，需要将固件版本更新

到 V6.3 才能确保 MRP 互连功能正常。

在以下情况中，异构网络中的 SCALANCE 设备可以使用 MRP 互连功能：

• 所有 SCALANCE XM‑400 和 SCALANCE XR‑500 设备的固件版本均为 V6.3 或更高版本。

• 所有 SCALANCE XC‑200、XF‑200BA 和 XP‑200 设备的固件版本均为 V4.2 或更高版本。

• 所有 SCALANCE XB-200 和 SCALANCE XR300WG 设备的固件版本均为 V4.3 或更高版本

• 所有其它网络组件均符合 IEC 62439-2 版本 3 的要求。
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SCALANCE XC-200、XF-200BA 和 XP-200 的固件版本 V4.2
自固件版本 V4.2 起，MRP 互连已发布用于 SCALANCE XC‑200、XF-200BA 和 XP‑200 设备，

并且使用不受限制。自固件版本 V6.3 起，可以通过 MRP 互连将指定设备与 
SCALANCE XM‑400 和 SCALANCE XR‑500 设备耦连在一起。

SCALANCE XB-200 和 SCALANCE XR300WG 的固件版本为 V4.3 
自固件版本 V4.3 起，MRP 互连已发布用于 SCALANCE XB-200 和 SCALANCE XR300WG 设
备，并且使用不受限制。自固件版本 V6.3 起，可以通过 MRP 互连将指定设备与 
SCALANCE XM‑400 和 SCALANCE XR‑500 设备耦连在一起。

链路检查

监视环网中的光纤连接

光纤连接中可能会出现故障，其中光纤连接并未完全中断，但偶尔会丢失帧。导致此类问题

的原因可能是光纤电缆损坏、连接器污染或设备故障。

采用光纤连接的 HRP 或 MRP 环网的冗余管理器检测到一个具有此类故障的“无法恢复的环

网错误”。冗余管理器无法通过关闭环网来消除故障。在此情况下，关闭环网可导致循环消

息帧。 
通过链路检查功能，可监视 HRP 或 MRP 环网内光纤部分的传输质量，确认故障连接以及在

某些情况下将其关闭。故障部分关闭后，冗余管理器可以关闭环网并恢复通信。

链路检查的工作方式

无故障连接的行为

如果在两个连接的环网端口上启用链路检查，则这两个连接伙伴会在这些端口上周期性地交

换链路检查帧。一个连接伙伴接收到的帧会被送回至另一个连接伙伴。

当设备从连接伙伴收回其发送的帧时，会为链路检查准备好连接。随后，连接伙伴会增加链

路检查测试帧的发送频率，且实际连接监视处于激活状态。

故障的行为

启用连接监视后，可在“信息 > 冗余 > 链路检查”(Information > Redundancy >Link Check) 
页面查看已发送和接收到的链路检查帧数。根据这些统计数据，可以识别更小的扰动，通常

这些扰动尚不至于通过链路检查关断传输线路。

若在给定时段内丢失过多测试帧，链路检查功能将相关连接视为受扰动并将其断开。链路检

查功能使用多个时间间隔以识别错误突然发生和连续低错误率的情况。
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由链路检查关闭的端口必须复位后才能再次通信。为此，有两种选择：

• 拔出连接电缆并再次插入。

• 使用“复位”(Reset) 按钮复位两个连接伙伴上的功能。必须在 30 s 内在两个设备上完成

这一操作。

说明

使用“复位”(Reset) 按钮时，会暂时形成回路，导致数据流量丢失。将再次自动清除回路。

如果您的应用程序不接受，可通过拔出线缆并再次插入来复位链路检查。

复位链路检查后，会重新启动端口功能并复位统计数据。

通过 PROFINET IO 控制器组态

如果通过 PROFINET IO 控制器对 MRP 进行了组态，则可以通过 WBM 或 CLI 为第一个 MRP 环
网实例的可选环网端口启用链路检查功能。

传送新的组态后，会在所有端口上自动禁用链路检查，这些端口未被组态为第一个 MRP 环
网实例的环网端口。

说明

PROFINET IO 仅会间接报告与链路检查功能有关的事件。如果 LinkCheck 启用 MRP 诊断报警、

禁用环网端口，Profinet IO 会生成连接已不存在的错误消息。

Parallel Redundancy Protocol

并行冗余协议

“Parallel Redundancy Protocol”PRP 是用于以太网网络的冗余协议。它是在 IEC 62439 标准的

第 3 部分中定义的。如果网络中存在中断，该冗余方法有助于继续保持数据通信，而不会产

生中断/重新组态时间。

例如，SCALANCE X-200RNA 产品系列设备支持 PRP 方法。 

超长帧

发送 PRP 帧时，工业以太网交换机会通过 PRP 帧尾扩展帧。对于 大长度的帧，附加 PRP 帧
尾会导致生成超过帧 大允许长度的超长帧（根据 IEEE 802.3 标准）。

要防止超长帧中的数据丢失，PRP 网络中的所有网络组件必须支持长度至少为 1528 个字节

的帧。

本手册中介绍的设备可在 PRP 网络中使用，另请参见“组态限制 (页 2560)”部分。
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Dual Network Access (DNA)

工作原理和拓扑结构

Dual Network Access (DNA) 是一种将一个网络与两个网络相连（两者彼此解耦）的技术。实

现此功能的交换机也称为“Y 型交换机”。是指交换机与另外两个网络的连接。Y 型交换机用

于连接到两个解耦网络的端口是 DNA 端口。

一种常见用例是将冗余控制器连接到 MRP 环网。但是也可以实现线型拓扑的连接（如下图

中所示）：

① 冗余控制系统的第一个控制器

② 冗余控制系统的第二个控制器

③ 第一个控制器的网络

④ 第二个控制器的网络

⑤ 共享网络（在此示例中：线型拓扑），这两个控制器都能访问此网络。

Y 型交换机的第一个 DNA 端口连接到网络 ③，第二个 DNA 端口连接到网络 ④。Y 型交换

机确保了两个网络 ③ 和 ④ 彼此解耦。网络 ④ 中的设备无法访问网络 ③ 中的设备，反之

亦然。
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Y 型交换机中另外两个非 DNA 端口将两个端口 ③ 和 ④ 与网络 ⑤ 连接到一起。网络 ⑤ 中
的设备可以通过网络 ③ 和网络 ④ 来访问。在网络 ⑤ 中，设备作为 S2 设备使用该功能，并

且作为 S2 设备与两个控制器建立连接。

说明

可使用以下设备作为 Y 型交换机：

• SCALANCE XF204-2BA DNA

Dual Network Access-Redundanz (DNA-Redundanz)

工作原理和拓扑结构 
DNA 冗余表示使用冗余双网接入将一个网络与两个彼此解耦的网络相连接。为此，使用两个 Y 
型交换机：一个 DNA 管理器和一个 DNA 客户端。DNA 冗余仅适用于 MRP 环网。一个 Y 型
交换机承担 MRP 管理器和 DNA 管理器的角色，另一个 Y 型交换机承担 MRP 客户端和 DNA 客
户端的角色。当至少一个 Y 型交换机运行时，将连接到两个解耦网络。

在常规操作中，DNA 客户端的 DNA 端口将被拦截，并且 DNA 管理器的 DNA 端口处于

“Forwarding”状态。如果 DNA 不再从管理器接收 MRP 帧（例如，由于管理器关闭），则 DNA 
客户端会将其两个 DNA 端口切换到“Forwarding”状态。

说明

可使用以下设备作为 DNA 管理器或 DNA 客户端：

• SCALANCE XF204-2BA DNA

更多文档

有关双网接入冗余组态的详细信息，请参见 SCALANCE XF-200BA 的 WBM 组态手册。

补充文档可以在以下位置找到：

• 一些产品随附的数据介质中：

– 产品 CD/产品 DVD
– SIMATIC NET 手册集

• 西门子工业在线支持 (https://support.industry.siemens.com/cs/document/109762837/
simatic-net%3A-industrial-ethernet-switches-scalance-xb-200-xc-200-xf-200ba-
xp-200-xr-300wg-web-based-management?dti=0&lc=zh-WW)的 Internet 页面
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路由功能

简介

术语“路由”描述不同网络之间通信的路径规范，也就是说，数据包如何从子网 A 传送到子

网 B。
SCALANCE X 支持以下路由功能：

• 静态路由

对于静态路由，需在路由表中手动输入路径。

• 基于策略的路由

对于基于策略的路由 (PBR)，路径会手动创建并与策略链接。

• 动态路由

路由表中的条目会动态变化并持续更新。使用以下动态路由协议之一创建条目：

– OSPFv2 (IPv4)
– OSPFv3 (IPv6)
– RIPv2 (IPv4)
– RIPng (IPv6)
– MSDP
– PIM 稀疏模式

– PIM 密集模式

– BiDir PIM
• 路由器冗余

通过标准化 VRRP（虚拟路由器冗余协议），可使用冗余路由器来提高重要网关的可用性。

– VRRPv2 (IPv4)
– VRRPv3 (IPv4/IPv6)

基于策略的路由 (PBR)
对于基于策略的路由，创建一个附加的路由表，其优先级高于所有其它路由功能。手动创建

的路由与策略链接。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2608 编程和操作手册, 11/2022



系统检查每个 PBR 路由是否满足所链接 PBR 策略的条件，并相应地转发包。如果不满足 PBR 
策略条件，则检查下一条 PBR 路由条目。只有在检查了 PBR 路由表的所有条目后，才使用

标准路由表。

VRRP

VRRPv2

使用 VRRP 的路由器冗余

通过虚拟路由器冗余协议 (Virtual Router Redundancy Protocol, VRRP)，可以排除网络中的

路由器故障。

VRRP 仅可用于虚拟 IP 接口（VLAN 接口），不可用于路由器端口。

网段中的多个 VRRP 路由器以逻辑组的形式组合在一起，成为一个虚拟路由器 (Virtual Router, 
VR)。该组使用虚拟 ID (VRID) 进行定义。组中的 VRID 必须相同。该 VRID 不能再用于其它

组。 
为虚拟路由器分配一个虚拟 IP 地址和一个虚拟 MAC 地址。将组中的其中一个 VRRP 路由器

指定为主路由器。主路由器的优先级为 255。其它 VRRP 路由器为备用路由器。主路由器将

虚拟 IP 地址和虚拟 MAC 地址分配给其网络接口。主路由器以指定的时间间隔将 VRRP 数据包

（广播）发送给备用路由器。主路由器通过 VRRP 数据包指示自己仍处于运行状态。主路由

器还会对 ARP 查询做出响应。

如果虚拟主路由器出现故障，则由一个备用路由器承担主路由器的角色。优先级 高的备用

路由器将变为主路由器。如果备用路由器的优先级相同，则采用 MAC 地址较高的备用路由器。

该备用路由器将变为新的虚拟主路由器。 
新的虚拟主路由器采用虚拟 MAC 地址和 IP 地址。这表示，不需要更新任何路由表或 ARP 表。

因此，将设备故障的影响减至 低。

VRRP 在“Layer 3 (IPv4) > VRRP (页 2896)”中组态。
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VRRP3
VRRP 的版本 3 基于版本 2。

说明

• 使路由能够使用 VRRPv3。
• 只能将 VRRPv3 与 VLAN 接口配合使用。不支持路由器端口。

• 无法同时操作 VRRP 和 VRRPv3。
• VRRPv3 支持 IPv4 和 IPv6。二者均可同时使用 VRRP3 进行组态和操作。

VRRPv3 在以下位置组态：

IPv4：Layer 3 (IPv4 )> VRRPv3 (页 2902)
IPv6：Layer 3 (IPv6 )> VRRPv3 (页 2942)

OSPF

OSPFv2

使用 OSPFv2 的动态路由

OSPF（Open Shortest Path First，开放式 短路径优先）是基于开销的路由协议。使用 
Dijkstra 提出的“短路径优先”算法计算 经济高效且 短的路径。OSPF 由 IETF（Internet 
Engineering Task Force，Internet 工程任务组）开发。 
可在“第 3 层 (IPv4) > OSPFv2”(Layer 3 (IPv4) > OSPFv2) (页 2908) 中组态 OSPFv2。
OSPFv2 将自治系统 (Autonomous System, AS) 分成不同的区域。 

OSPF 中的区域         
存在以下区域：

• Backbone
骨干区域是指区域 0.0.0.0。所有其它区域都与此区域相连。骨干区域可以直接与其它区

域连接，也可以通过虚拟连接与其它区域相连。

骨干区域提供所有路由信息。因此，骨干区域负责在不同区域之间转发信息。

• Stub Area
此区域包含自治系统中该区域内的路径，以及自治系统外的标准路径。此自治系统外的

目标会被分配给标准路径。
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• Totally Stubby Area
此区域仅识别该区域内的路径，以及该区域外的标准路径。

• Not So Stubby Area (NSSA)
此区域可以将来自其它自治系统中的数据包转发（重新分发）到自身自治系统的区域中。

这些数据包将由 NSSA 路由器进一步分发。

OSPF 的路由器

OSPF 区分以下路由器类型：

• 内部路由器 (IR)
将路由器的所有 OSPF 接口分配给同一区域。

• 区域边界路由器 (ABR)
将路由器的 OSPF 接口分配给不同区域。将一个 OSPF 接口分配给骨干区域。如有可能，

将路径组合在一起。

• 骨干路由器 (BR)
将至少一个 OSPF 接口分配给骨干区域。

• 自治系统边界路由器 (ASBR)
将路由器的一个接口连接到另一个 AS，例如，使用路由协议 RIP 的 AS。

虚拟连接

每个区域都必须连接到骨干区域。在某些情况下，可能无法实现直接物理连接。在这种情况

下，相关区域的路由器必须通过虚拟连接与骨干路由器相连。

LSA 类型

在自治系统中，交换的数据包中包含有关路由器连接和连接状态消息的信息。此类数据包也

称为 LSA（Link State Advertisements，链路状态广播）。LSA 始终在两个相邻的路由器之间

传递。 
如果网络有变化，则会将 LSA 发送到网络中的所有路由器。具体信息取决于 LSA 类型。
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路由器 LSA（LSA 类型 1）
LSA 类型 1 标识仅在某个区域内发送。如果路由器属于相关区域，则对于该路由器的

每个活动连接，都会生成一个 LSA 类型 1 标识。LSA 类型 1 标识包含有关连接状态和

开销的信息，例如，IP 地址、网络掩码和网络类型。

网络 LSA（LSA 类型 2）
LSA 类型 2 标识仅在某个区域内发送。对于属于相关区域的每个网络，路由器都生成

一个 LSA 类型 2 标识。如果网络中有多个路由器互连，则由指定路由器 (Designated 
Router, DR) 负责发送 LSA 类型 2 标识。LSA 类型 2 标识包含网络地址、网络掩码以

及连接到网络的路由器的列表。
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汇总 LSA（LSA 类型 3/LSA 类型 4）
Summary LSA 由区域边界路由器生成并发送到区域中。“汇总 LSA”包含有关 AS 中不

属于某个区域的路由器的信息。并且，在可能的情况下将路径组合在一起。 
• 汇总 LSA（LSA 类型 3）

LSA 类型 3 标识用于描述访问网络的路径以及将标准路径通知给区域。

• AS 汇总 LSA（LSA 类型 4）
LSA 类型 4 标识用于描述到 ASBR 的路径。

外部 LSA（LSA 类型 5/LSA 类型 7）
外部 LSA 由 ASBR 生成。LSA 类型取决于区域。

• AS 外部 LSA（LSA 类型 5）
LSA 类型 5 标识由 AS 边界路由器发送到自治系统的区域中，但存根区域和 NSSA 区域
除外。LSA 包含有关到另一个 AS 中的某个网络的路径信息。路径可手动创建，也可从
外部学习得到。ASBR 使用 LSA 类型 5 将标准路径分配给骨干区域。

• NSSA 外部 LSA（LSA 类型 7）
LSA 类型 7 标识由 NSSA 的 AS 边界路由器生成。该路由器也称为 NSSA ASBR。LSA 类
型 7 标识仅在 NSSA 内发送。如果 LSA 类型 7 标识的 P 位为 1，则这些 LSA 将由 ABR 转
换为 LSA 类型 5 标识并发送到骨干区域。

建立近邻关系

路由器遍历以下状态来与相邻路由器建立连接。

1. 尝试状态/初始化状态
路由器激活 OSPF，并开始发送和接收呼叫数据包。路由器根据收到的呼叫数据包了解附近有
哪些 OSPF 路由器。路由器会检查呼叫数据包的内容。呼叫数据包还包含“发送方”的邻居
路由器的列表（邻居表）。

2. 双向状态
例如，如果区域 ID、区域类型以及时间设置相符，则可与邻居建立连接（邻接）。在点对点
网络中，可直接建立连接。如果可以访问网络中的多个邻居路由器，则根据呼叫数据包识别
指定路由器 (DR) 和备用指定路由器 (BDR)。优先级 高的路由器将变为指定路由器。如果两
个路由器的优先级相同，则 ID 高的路由器将变为指定的路由器。路由器与指定路由器建立
连接。 

3. 开始交换状态
邻居路由器决定由哪个路由器启动通信。ID 较大的路由器将成为指定路由器。 

4. 交换状态
邻居路由器发送用来描述其近邻数据库内容的数据包。近邻数据库（链路状态数据库 - LSDB）
包含有关网络拓扑的信息。

5. 加载状态
路由器完成接收的信息。如果路由器对具体连接的状态仍有疑问，它将发送链路状态请求。邻
居路由器发出响应（链路状态更新）。该响应包含适当的 LSA。路由器确认已收到响应（链
路状态确认）。

6. 完美状态
完成与邻居路由器交换信息。邻居路由器的近邻数据库完全相同。路由器根据“短路径优先”
算法计算到各个目标的路径。路径被输入到路由表中。
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检查近邻关系

呼叫数据包仅用于建立邻近关系。通过周期性发送呼叫数据包来检查与邻居路由器的连接。

如果在特定间隔（停顿间隔）内未收到呼叫数据包，则与邻居的连接将标识为“断开”。相

关条目将被删除。

更新近邻数据库

建立近邻数据库后，如果拓扑有变化，则会将 LSA 发送给网络中的所有路由器。 

OSPFv3
OSPF 版本 3 基于版本 2，并且仅配合 IPv6 使用。采用了很大部分的路由机构。OSPFv3 在 
RFCs 2740 和 5340 中定义。

在“Layer 3 (IPv6) > OSPFv3 (页 2947)”中组态 OSPFv3。
以下内容并未更改：

• 路由器为与相邻路由器建立连接而遍历的状态。

• 区域：骨干、存根区域、完全存根区域、次存根区域 (NSSA)
• 路由器类型：内部路由器 (IR)、区域边界路由器 (ABR)、骨干路由器 (BR)、自治系统区域

边界路由器 (ASBR)、指定路由器 (DR)
• 路由器 ID、区域 ID 以及 LSA 的 ID 以 IPv4 地址格式输入：x.x.x.x 

更改了哪些内容？

术语

术语“网络”或“子网”由“链路”代替。 

验证

验证已删除。OSPFv3 使用 IPsec，这在 IPv6 中已实现。

邻居路由器

邻居路由器通过路由器 ID 进行标识。 
邻居数据库
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将邻居数据库（链路状态数据库 - LSDB）划分为不同的应用区域：

• 链路范围 LSDB
包含链路 LSA

• 区域范围 LSDB
 包含以下 LSA
– 路由器 LSA
– 网络 LSA
– 区域间前  LSA
– 区域间路由器 LSA
– 区域内前  LSA

• AS 范围 LSDB
包含 AS 外部 LSA

LSA 类型

已针对 OSPFv3 定义了两种新的 LSA 类型。

OSPFv2 OSPFv3 路由器 范围 说明

1 路由器 LSA 0x2001 路由器 
LSA

每个路

由器

区域 不再包含地址信息。这包含在新的 LSA 类型 2009 中。

2 网络 LSA 0x2002 网络 LSA DR 区域 不再包含地址信息。这包含在新的 LSA 类型 2009 中。

3 汇总 LSA 0x2003 区域间前

 LSA
ABR 区域 与 OSPFv2 中的功能相同，只是进行了重命名

4 AS 汇总 LSA 0x2004 区域间路

由器 LSA
ABR 区域 与 OSPFv2 中的功能相同，只是进行了重命名

5 AS 外部 LSA 0x4005 AS 外部 
LSA 

ASBR AS 与 OSPFv2 中的功能相同，只是进行了重命名

7 NSSA 外部 
LSA 

0x2007 类型 7 
LSA 

NSSA 
ASBR

NSSA 与 OSPFv2 中的功能相同，只是进行了重命名

  0x2008 链路 LSA 每个路

由器

链路 LSA 由路由器发送至与其相链接的每个路由器。LSA 包
含路由器的链路本地地址，以及链路中组态的 IPv6 前

列表。 
0x2009 区域内前

 LSA
每个路

由器

区域 LSA 仅在某个区域内发送。LSA 包含与路由器或网络相

连的 IPv6 前 。 

与 OSPFv2 相比，OSPFv3 可转发未知的 LSA 类型。之前，这些类型已删除且未进一步分配。
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RIP

RIPv2

使用 RIPv2 的动态路由

路由信息协议 (RIPv2) 用于自动创建路由表。RIPv2 在自治系统 (AS) 中使用， 多支持 15 个
跳跃数。它基于距离向量算法。

RIPv2 由 IETF（Internet Engineering Task Force，Internet 工程任务组）开发，在 RFC 2453 
中有相关说明。

可在“第 3 层 (IPv4) > RIPv2”(Layer 3 (IPv4) > RIPv2) (页 2919) 中组态 RIPv2。

设置路由表

由于路由器 初只识别其直接连接的网络，因此它会向直接邻居路由器发送请求。之后，它

会收到邻居路由器的路由表作为回复。该路由器将根据收到的信息设置自己的路由表。

路由表包含所有可能目标的条目。每个条目都包含到目标的距离和路径上的第一个路由器。

该距离也称为度量。它表示要在指向目标的路径上通过的路由器数量（跳跃计数）。 大距

离为 15 个跳跃数。

更新路由表

建立路由表后，路由器每隔 30 秒便会通过 UDP 端口 520 将其路由表发送给每个直接邻居

路由器。 
路由器会将新路由信息与现有路由表进行比较。如果新信息中包含更短的路径，则会覆盖现

有路径。路由器只保留通向目标的 短路径。 

检查邻居路由器

如果某个路由器超过 180 秒未从某邻居路由器收到消息，那么它会将该路由器标记为无效。

路由器会将该邻居路由器分配大小为 16 的度量。

RIPng
RIPng（下一代 RIP，RIP next generation）仅适用于 IPv6 并在 RFC 2080 中定义。与 RIP 
(IPv4) 相同，RIPng 基于贝尔曼-福特算法的距离向量。
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与 RIPv2 相反，RIPng 直接在接口（VLAN 接口/路由器端口）处激活，而不是在设备上全局

地激活。

RIPng 使用 UDP 端口 521，RIP 使用 UDP 端口 520。 
RIPng 在“Layer 3 (IPv6) > RIPng (页 2954)”中组态。

PIM
协议无关组播 (PIM) 允许路由组播数据包，而与 OSPFv2 或静态路由 (IPv4) 等较低级别的路

由协议无关。PIM 对路由器上激活的单播路由协议的路由信息进行了扩展，附加了组播操作

的相关信息。

PIM 要求：

• 在路由拓扑的第一跃点和 后一个跃点上启用 IGMP。
• 路由拓扑的所有路由器上均已启用 PIM。

• 至少有一个汇集点 (RP)。
• 每个子网中有一个指定的路由器 (DR)。
• DR 必须同时充当 IGMP 查询器。

PIM 网络

PIM 必须运行在专为低节点密度网络而设计的稀疏模式下。

稀疏模式 (SM)
如果路由器接收到组播，则会将该信息发送到汇集点 (RP)。要接收组播的设备需向其子网中

的路由器发送 IGMP 加入请求。网络中指定的路由器 (DR) 会将该请求发送给 RP。因此，RP 
将获得发送方的单播地址和接收方的单播地址（即 DR 的单播地址）。

在稀疏模式下，将基于路由表找到发送方和接收方之间的 短路径，之后便可发送信息。

双向组播和指定转发方

“双向组播”功能为稀疏模式的变体，其中发送方和接收方之间的信息将始终通过汇集点发送。

在双向组播中，DR 替换为指定的转发方 (DF)。当 DF 接收 IGMP 加入请求时，将向 RP 发送

一条 (*, G) 消息。RP 用源替换 *，从而建立连接。仅 DF 转发组播。

汇集点 (RP) 和引导路由器 (BSR)
汇集点管理发送方和接收方的信息：可静态创建 RP 或定义 RP 候选项。

定义 RP 候选项时，需要一个引导路由器。BSR 会调整 RP 候选项并确定 RP。定义将设为引

导路由器的 BSR 候选项。
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BSR 边界

使用“BSR 边界”功能可将 PIM 网络划分为多个域。PIM 域之间无 BSR 通信，因此在每个域

中选择一个 BSR。域的 BSR 为该域选择 RP。

MSDP
RP 使用 MSDP 进行 PIM 域边界外的通信并同步接收到的组播组。这意味着，尽管发送方的

信息由 B 域的 RP 管理，A 域的设备也能接收组播。

源特定组播 (SSM)
PIM 源特定组播为稀疏模式的另一个变体，可不借助汇集点进行管理。接收方通过 IGMPv3 
直接通知源路由器及其希望接收的组播。

示例

在本示例中，源设备向连接的路由器发送组播。路由器将该信息发送到汇集点。

VLAN 1 VLAN 3

VLAN 4

VLAN 2

源

接收方向其 IGMP 查询器和指定的路由器发送 IGPM 加入请求。DR 将请求转发给 RP。
接着基于路由表为组播选择 短路径。
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NAT/NAPT

说明

NAT/NAPT 仅在 ISO/OSI 参考模型的第 3 层可用。要使用 NAT 功能，网络必须使用 IP 协议。

使用运行在第 2 层的 ISO 协议时，不能使用 NAT。

VLAN Y: 10.0.0.0/24VLAN X: 192.168.16.0/24

在网络地址转换 (NAT) 中，IP 子网分为“Inside”和“Outside”。此划分是从 NAT 接口角度来看

的。可通过自身的 NAT 接口进行访问的所有网络均被视为该接口的“Outside”。可通过同一

设备的其它 IP 接口进行访问的所有网络均被视为 NAT 接口的“Inside”。
如果存在通过 NAT 接口进行的路由过程，则在“Inside”与“Outside”之间进行切换时，所传送

数据包的源或目标 IP 地址会发生改变。源或目标 IP 地址是否发生改变取决于通信方向。做

出调整的 IP 地址总是为位于“Inside”的通信节点的 IP 地址。根据角度的不同，通信节点的 IP 
地址总是会被标识为“Local”或“Global”。

  角度

Local Global
位置 Inside 分配给内部网络中某个设备的

实际 IP 地址。外部网络无法访

问该地址。

可供外部网络访问内部设备的 
IP 地址。

Outside 分配给外部网络中某个设备的实际 IP 地址。

由于仅转换了“内部”地址，因此外部局部和外部全局没有任

何区别。
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示例

本示例中，两个 IP 子网通过工业以太网交换机连接。此划分是从 NAT 接口 10.0.0.155 角度

来看的。通过 NAT/NAPT 执行 PC2 和 PC1 之间的通信。

PC1 的实际 IP 地址（内部局部）通过 NAT 进行静态分配。对于 PC2，可以通过内部全局地

址访问 PC1。

  角度

Local Global
位置 Inside 192.168.16.150 10.0.0.7

Outside 10.0.0.10

PC1 的实际 IP 地址（内部局部）通过 NAPT (Network Address and Port Translation) 进行分配。

对于 PC2，可以通过内部全局地址访问 PC1。

  角度

Local Global
位置 Inside 192.168.16.150:80 10.0.0.7:80

Outside 10.0.0.10:1660

计算容量

由于 CPU 存在负载限制，设备每秒钟可接收的数据包数目 多为 300 个。这意味着， 大

数据吞吐量为 1.7 Mbps。该负载限制的对象并非每个接口，而是针对发往 CPU 的全部数据包。

整个 NAT 通信通过 CPU 进行，因此会与发往 CPU 的 IP 通信，例如 WBM 和 Telnet。
请注意，使用 NAT 时会占用很大一部分计算容量。这可以减缓通过 Telnet 或 WBM 的访问。

NAT
利用网络地址转换 (NAT)，可将数据包中的 IP 地址替换为另一个。NAT 通常用在内部网络和

外部网络之间的网关上。

对于源 NAT，NAT 设备会将内部网络中设备的 IP 数据包的内部局部源地址重写到网关处的

内部全局地址中。

对于目标 NAT，NAT 设备会将外部网络中设备的 IP 数据包的内部全局源地址重写到网关处

的内部局部地址中。
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NAT 设备会维护转换列表，以将内部 IP 地址转换为外部 IP 地址以及反向转换。地址既可以

动态分配，也可以静态分配。NAT 在“第 3 层 (IPv4) > NAT”(Layer 3 (IPv4) > NAT) (页 2880) 
中组态。

NAPT
在“网络地址端口转换”(NAPT) 中，多个内部源 IP 地址被转换为同一个外部 IP 地址。为了

识别各个节点，内部设备的端口也会存储在 NAT 设备的转换列表中并针对外部地址进行转

换。 
如果多个内部设备通过 NAT 设备向同一外部目标 IP 地址发送查询，NAT 设备会在这些转发

帧的帧头中输入其自身的外部源 IP 地址。由于转发的帧具有同一个外部源 IP 地址，NAT 设
备会通过不同的端口号将帧分配各个设备。

如果外部网络中的设备要使用内部网络中的服务，则需组态静态地址分配的转换列表。NAPT 
在“第 3 层 (IPv4) > NAT > NAPT”(Layer 3 (IPv4) > NAT > NAPT) (页 2883) 中组态。

NAT/NAPT 和 IP 路由

可以同时启用 NAT/NAPT 和 IP 路由。在这种情况下，需要使用 ACL 规则来控制外部网络对

内部地址的访问。

单跳 VLAN 间路由

简介

物理网络由 VLAN 分成广播域和子网。

VLAN 中的设备（主机）可通过第 2 层直接与其它设备通信。帧转发至基于 MAC 地址的相

关设备。

来自不同 VLAN 的设备无法直接通过第 2 层相互通信。数据通信必须基于 IP 地址路由。

属于不同 VLAN 的设备无需路由器即可通过单跳 VLAN 间路由功能互相通信。

要求

• 工业以太网交换机可以管理多个 IP 地址：

• 该交换机是待路由的 VLAN 成员。

• 在主机中，VLAN 的 IP 地址作为默认网关输入。

单跳 VLAN 间路由

工业以太网交换机接收帧并识别在另一 VLAN 的设备中寻址。它在 VLAN 中将帧转发至相关

端口。
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工业以太网交换机仅能识别与其直接相连的 VLAN (Connected)。通过单跳 VLAN 间路由，仅

可在两本地 IP 接口间路由。

示例

在本例中，主机 A 通过 VLAN1 连接到 IE 开关。主机 A 通过 VLAN2 连接到 IE 开关。在主机 A 
中，VLAN 1 的 IP 地址作为默认网关输入。在主机 B 中，VLAN 2 的 IP 地址作为默认网关输入。

Host A

VLAN 1 VLAN 2

SCALANCE

XP216PoE

Host B

如果启用 SCALANCE XP216PoE 上的单跳 VLAN 间路由功能，那么主机 A 和主机 B 能够相互

通信。

链路汇聚

链路汇聚

通过链路汇聚，能够将传输速率相同的多个并行物理连接分组到一起，构成传输速率更高的

逻辑连接。 这种基于 IEEE 802.3ad 的方法又称为端口聚合或信道捆绑。

链路汇聚仅适用于点对点模式下传输速率相同的全双工连接。 该技术可加倍提升带宽或传

输速率。 如果其中部分连接失败，将通过剩余的连接进行数据通信。

可使用 Link Aggregation Control Layer (LACL) 和 Link Aggregation Control Protocol (LACP) 
进行监控。

服务质量

Quality of Service (QoS) 是一种有助于高效利用网络中现有带宽的方法。

QoS 通过排定数据传输的优先级来实现。传入帧根据特定优先级分类到 Queue 中，然后进

行进一步处理。这为帧分配了特定的优先级。
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各种不同的 QoS 方法相互影响，并按下列顺序加以考虑：

1. 交换机首先检查传入帧是广播帧还是代理帧。
→ 第一个条件满足时，交换机将考虑“常规 (页 2794)”页上设置的优先级。
交换机将根据“CoS 映射 (CoS Map) (页 2794)”页面上的分配将帧分类到队列中。

2. 如果第一个条件不满足，交换机将检查帧是否包含 VLAN 标记。
→ 如果第二个条件满足，交换机将检查“常规 (页 2794)”页面上的优先级设置。交换机将检
查是否为优先级设置了“非强制”(Do not force) 以外的值。
如果设置了优先级，交换机将根据“CoS 映射 (CoS Map) (页 2794)”页面上的分配将帧分类到
队列中。

3. 如果第二个条件也不满足，则将根据信任模式对帧进行进一步处理。信任模式在“QoS 信任 
(QoS Trust) (页 2796)”页面上组态。

验证

用户管理概述

通过可组态的用户设置来管理对设备的访问。使用密码设置用户以供验证。为用户分配具有

适当权限的角色。

用户的身份验证可在本地由设备执行，也可由外部 RADIUS 服务器执行。可在“安全 > AAA > 
常规”(Security > AAA > General) 页面中组态身份验证的处理方式。

向 TIA 传送设备组态时，不会传送已组态的用户、角色和组。

与先前版本的兼容性

对于固件版本 5.1，用户管理通过 RADIUS 身份验证模式“供应商特定”扩展。为确保对 5.0 
及以下固件版本的兼容性，选择的默认设置应保证，在固件升级后，之前的身份验证模式“传

统”(conventional) 将继续使用。

本地登录

用户本地登录时设备的工作方式如下：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备检查是否存在该用户的条目。
→ 如果存在条目，该用户成功登录并具有所关联角色的权限。
→ 如果不存在相应的条目，则拒绝该用户登录。

通过外部 RADIUS 服务器登录

RADIUS（Remote Authentication Dial-In User Service，拨入用户远程认证服务）是通过集中

存储用户数据的服务器来验证用户和为用户授权的协议。
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根据您在“安全 > AAA > RADIUS 客户端”(Security > AAA > RADIUS Client) 页面中所选择的 
RADIUS 身份验证模式，设备可评估 RADIUS 服务器的不同信息。

RADIUS 身份验证模式“conventional”
如果已设置身份验证模式“conventional”，则用户在 RADIUS 服务器上的身份验证将按如下方

式运行：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备将带有登录数据的身份验证请求发送到 RADIUS 服务器。

3. RADIUS 服务器执行检查并将结果发送回设备。

– RADIUS 服务器报告身份验证成功，并向设备的属性“Service Type”返回值

“Administrative User”。
→ 用户登录并带有管理员权限。

– RADIUS 服务器会报告身份验证成功，并会向设备的属性“Service Type”返回差异或甚

至是无值。

→ 用户登录并具有读取权限。

– RADIUS 服务器向设备报告身份验证失败：

→ 用户被拒绝访问。

RADIUS 身份验证模式“供应商特定”

要求

对于 RADIUS 验证模式“供应商特定”(Vendor Specific)，需要在 RADIUS 服务器上设置以下

需求：

• 制造商代码：4196
• 属性编号：1
• 属性格式：字符型字符串（组名称）

步骤
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如果已设置身份验证模式“供应商特定”(Vendor Specific)，则用户在 RADIUS 服务器上的身

份验证将按如下方式运行：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备将带有登录数据的身份验证请求发送到 RADIUS 服务器。

3. RADIUS 服务器执行检查并将结果发送回设备。
情况 A：RADIUS 服务器报告身份验证成功，并向设备返回已为用户分配的组。

– 组已在设备中已知，但用户并未在表“External User Accounts”中输入。

→ 用户将登录并具有所分配组的权限。

– 组已在设备中已知，且用户并已在表“External User Accounts”中输入。

→ 已为用户分配了更高的权限，用户会登录并拥有这些权限。

– 组已在设备中未知，且用户并已在表“External User Accounts”中输入。

→ 用户将登录并具有已链接到用户帐户的角色所对应的权限。

– 组已在设备中未知，但用户并未已在表“External User Accounts”中输入。

→ 用户将登录并具有“Default”角色的权限。

情况 B：RADIUS 服务器会报告身份验证成功，但不会向设备返回一个组。

– 用户已在“External User Accounts”表中输入：

→ 用户将登录并具有所链接角色的权限。

– 用户未在“External User Accounts”表中输入：

→ 用户将登录并具有“Default”角色的权限。

情况 C：RADIUS 服务器向设备报告身份验证失败：

– 用户被拒绝访问。

验证方法

您可以分别为每个端口组态验证方法“802.1x”和“MAC 身份验证”(MAC Authentication) 以及

“Guest VLANGuest VLAN”选项。

这些功能按层级顺序排列。如果启用了全部三项功能，则 初会尝试使用“802.1x”对终端设

备进行身份验证。如果验证不成功，将启动“MAC 身份验证”(MAC Authentication)。如果验

证还不成功，则允许终端设备在“Guest VLAN”中通信。必须至少有一种身份验证方法激活，

才能使用“Guest VLAN”。
这两种身份验证方法都取决于终端设备。如果终端设备支持 EAP（Extensible Authentication 
Protocol，可扩展身份验证），则可使用“802.1X”方法进行身份验证。如果终端设备不支持 
EAP，则可使用“MAC 身份验证”(MAC Authentication) 进行身份验证。在这种情况下，工业

以太网交换机采用终端设备的角色，并将设备的 MAC 地址用作身份验证参数。
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802.1X
“802.1X”身份验证方法的作用方式如下：

支持 EAP 的终端设备向工业以太网交换机发送身份验证信息。工业以太网交换机将该信息

转发给验证服务器。身份验证服务器核对信息，从而允许或拒绝终端设备访问网络。

MAC 身份验证 (MAC Authentication)
“MAC 身份验证”(MAC Authentication) 验证方法的作用方式如下：

工业以太网交换机收到终端设备发来的帧时，随即向 RADIUS 服务器发出请求，从而允许或

拒绝终端设备访问网络。

通过 RADIUS 或访客 VLAN 分配 VLAN
更改 VLAN 组态情况下的身份验证

在身份验证期间，如果已使用“支持的 RADIUS VLAN 分配”(RADIUS VLAN Assignment 
Allowed) 或“访客 VLAN”(Guest VLAN) 功能为 VLAN 动态分配了端口，则会出现以下情况：

• 如果设备上尚未创建待分配的 VLAN，则会拒绝身份验证。

• 如果设备上已创建待分配的 VLAN：

– 该端口将成为已分配 VLAN 中的无标记成员（如果尚未成为）。

– 端口的 PVID 将变为已分配 VLAN 的 ID。

说明

如果端口只分配给一个 VLAN，则需要相应地手动调整 VLAN 组态。默认情况下，所有端

口在“vlan 1”中均为无标记成员。

如果取消身份验证（即通过链路中断），则会取消动态更改。

• 端口不再是已分配 VLAN 中的成员。

• 端口的 PVID 将恢复身份验证之前的值。

未更改 VLAN 组态情况下的身份验证

在身份验证期间，如果未通过“支持的 RADIUS VLAN 分配”(RADIUS VLAN Assignment 
Allowed) 或“访客 VLAN”(Guest VLAN) 功能分配任何 VLAN，则端口的 VLAN 组态保持不变。
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编辑属性和参数

编辑选项

可使用以下选项编辑属性和参数：

• 硬件和网络编辑器

插入网络组件后，即可编辑属性和参数，如设备名。有关更多详细信息，请参见“硬件

和网路编辑器”。

• Web Based Management (WBM) 
可使用所提供的 HTML 页面（WBM 页）访问这些参数和属性。每一个 WBM 页面都有自

己的帮助页面用于描述相关属性和参数。有关更多信息，请参见组态手册：

– "SCALANCE XB-200/XC-200/XF-200BA/XP-200/XR-300WG Web Based Management"
在西门子工业在线支持 Internet 页面中的 SCALANCE XB-200 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/15291/man)、SCALANCE XC-200 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/15291/man)、SCALANCE 
XF-200 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/15287/man)、
SCALANCE XP-200 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/21869/man) 
和 SCALANCE XR-300WG (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/
15298/man) 下可以找到该组态手册。

– “SCALANCE XM-400/XR-500 Web Based Management”
在 SCALANCE XM-400 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/15315/
man) 和 SCALANCE XR-500 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/
15317/man) 的 Siemens 工业在线支持的 Internet 页面中可以找到该组态手册。

• Command Line Interface
设备的所有组态设置都可使用 CLI 来完成。CLI 提供的选项与基于 Web 的管理 (WBM) 相
同。有关更多信息，请参见组态手册：

– "SCALANCE XB-200/XC-200/XF-200BA/XP-200/XR-300WG Command Line Interface"
在西门子工业在线支持 Internet 页面中的 SCALANCE XB-200 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/15291/man)、SCALANCE XC-200 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/15291/man)、SCALANCE 
XF-200 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/15287/man)、
SCALANCE XP-200 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/21869/man) 
和 SCALANCE XR-300WG (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/
15298/man) 下可以找到该组态手册。

– “SCALANCE XM-400/XR-500 Command Line Interface”
在 SCALANCE XM-400 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/15315/
man) 和 SCALANCE XR-500 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/
15317/man) 的 Siemens 工业在线支持的 Internet 页面中可以找到该组态手册。
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可用性

设置的可用性取决于 　
• 端口类型

• 组态模式　

SCALANCE X 区分下列端口类型：

• 交换机端口　

• 路由器端口　

可使用以下组态模式：　

• 离线组态

可在首次离线时组态 PC 站。在该模式下，只有不需要连接到设备的设置可用。　

• 在线组态模式

如果已连接到设备，巡视窗口中会出现附加页面。这些页面中包含注意事项“此页面仅

在在线连接到设备时可用”。某些设置包含附加信息“仅在线时可用”。

创建和删除条目

例如，可以在 Syslog 客户端上创建和删除条目。此过程在所有页面上均有效。

创建新条目

1. 在网络或设备视图中选择设备。　

2. 在巡视窗口中打开设备属性。　

3. 在巡视窗口中选择“系统 > Syslong 客户端”(System > Syslog client)。 　
4. 输入 Syslog 服务器的 IP 地址。

5. 在表中单击。

6. 在快捷菜单中选择条目“新建条目”(New entry)。
随即会在表中生成一个新条目。

删除条目

1. 在表中选择所需条目。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 条目。
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常用按钮

• 使用“刷新”(Refresh) 刷新显示画面

在显示当前参数的页面底部有一个“刷新”(Refresh) 按钮。单击该按钮可为当前页面请求

设备的 新信息。

• 使用“传送到表”(Transfer to table) 保存所有端口的设置

可组态多个端口的页面上有 2 个表。在第一个表中，可对所有端口进行设置并将这些设

置传送到第二个表。第一个表的 后一列中有一个“传送到表”(Transfer to table) 按钮。

单击该按钮可保存对所有端口进行的设置。

分配 IP 地址

组态选项

设备出厂时或恢复为出厂设置后，没有 IP 地址。

可通过以下方法将 IP 地址分配给设备：

• DHCP（默认设置）

• SINEC PNI
SINEC PNI 能够为没有组态 IP 地址的设备分配一个地址。可在西门子工业在线支持 Internet 
页面中的以下条目 ID 下找到 SINEC PNI：109776941 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/19440762)

• STEP 7
• 使用 CLI 通过串行接口分配

有关详细信息，请参见组态手册《SCALANCE XM-400/XR-500 命令行接口》。Siemens 
工业自动化与驱动的服务与支持 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
48805144/133300)的 Internet 页面上提供了该组态手册。

要求

• 设备属性中已启用“在设备上设置 IP 地址”(Set IP address on device)。有关更多详细信

息，请参见“PROFINET 设备寻址”。

将 SCALANCE 设备组态为 IO 设备

如果将 SCALANCE 设备组态为 PROFINET IO 设备并分配到 IO 控制器，则“编译”(Compile) 和
“下载到设备”(Download to device) 功能只会将数据下载到可在基于 Web 的管理 (WBM)（系

统、第 2 层、第 3 层、安全）中组态的 SCALANCE 设备。
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如果想要对设备的 PROFINET IO 设备数据使用“编译”(Compile) 或“下载到设备”(Download 
to device) 功能，则需要先选择已分配的 IO 控制器。

上载 PROFINET IO 设备组态数据

对于已分配给 PROFINET IO 控制器的 SCALANCE 设备，必须区分 PROFINET IO 设备组态与 
SCALANCE 组态之间的数据：

• PROFINET IO 设备组态只能由 PROFINET IO 控制器提供。

• SCALANCE 组态仅与可在基于 Web 的管理 (WBM)（系统、第 2 层、第 3 层、安全）中组

态的数据相关。

请按照以下步骤加载 SCALANCE 设备的整个组态：

1. 通过 PROFINET IO 控制器下载 PROFINET IO 设备组态：

– 在项目树中选择 PROFINET IO 控制器。

– 在工具栏中选择命令“Online > Load device as new station (hardware and software)”。
– 另请参见“从设备加载项目数据”部分

2. 通过设备以本地上传方式加载 SCALANCE 组态：

– 在网络视图中选择 SCALANCE 设备。

– 在选定设备的快捷菜单中，选择命令“SCALANCE configuration > Upload to PG/PC”。
– 另请参见“组态设备”部分。

显示信息

版本

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面会显示设备的硬件和软件版本。
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显示值说明

表 1 包含以下列：

• Hardware
– 基本设备

显示基本设备。

– PX.X
X.X = 插入 SFP 模块的端口。

– SlotX
X = 插槽号：插入该插槽的模块。

• Name
显示设备或模块的名称。

• Revision
显示设备的硬件版本。

• Article number
显示设备或所述模块的订货号。

表 2 包含以下列：

• Software
– Firmware

显示当前固件版本。如果下载了新的固件文件，并且尚未重启设备，则在此处显示已

下载固件文件的固件版本。下次重启后会激活并使用下载的固件。

– Bootloader
显示存储在设备上的引导软件的版本。

– Firmware_Running
显示设备上当前使用的固件版本。

• Description
显示软件的简要说明。

• Version
显示软件版本的版本号。

• Date
显示软件版本的创建日期。

I&M

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2631



该页面包含具体设备的供应商信息以及维护数据（如订货号、序列号、版本号等）。无法对

该页面上的任何内容进行组态。

说明

该表格包括以下行：

• 制造商 ID (Manufacturer ID)
显示制造商 ID。  

• 订货号 (Article number)
显示订货号。  

• 基本 MAC 地址 (Basic MAC address)
显示 IPv4 接口的 MAC 地址。 

• 序列号 (Serial Number)
显示序列号。  

• 硬件版本 (Hardware revision)
显示硬件版本。  

• 软件版本 (Software version)
显示软件版本。  

• 修订计数器 (Revision Counter)
无论何种版本，此框始终显示值“0”。

• 修订日期 (Revision Date)
上次修订的日期和时间

• 功能标签 (Function Tag)
显示设备的功能标签（工厂标识）。工厂标识 (HID) 是通过 STEP 7 的 HW Config 在设备

组态过程中创建的。

• 位置标签 (Location tag)
显示设备的位置标签。位置标识符 (LID) 是通过 STEP 7 的 HW Config 在设备组态过程中

创建的。

• 日期 (Date)
显示通过 STEP 7 的 HW Config 组态设备时创建的日期。

• 说明 (Description)
显示通过 STEP 7 的 HW Config 组态设备时创建的说明。
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ARP/邻居表

ARP 表

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

MAC 地址和 IP 地址的分配   
使用地址解析协议 (ARP) 时，MAC 地址到 IPv4 地址的分配具有唯一性。该分配情况由各网

络节点记录在自己的 ARP 表中。此页面显示设备的 ARP 表。 

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示获取行条目所用的接口。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示目标设备或源设备的 MAC 地址。

• IP 地址 (IP address)
显示目标设备的 IP 地址。

• 介质类型 (Media Type)
显示连接的类型。

– 动态 (Dynamic)
设备自动识别地址数据。

– 静态 (Static)
地址作为静态地址输入。
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IPv6 邻居表

MAC 地址和 IPv6 地址的分配   
借助 IPv6 邻居表，MAC 地址到 IPv6 地址的分配具有唯一性。该分配情况由各网络节点记录

在自己的邻居表中。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示获取行条目所用的接口。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示目标设备或源设备的 MAC 地址。

• IP 地址 (IP Address)
显示目标设备的 IPv6 地址。

• 介质类型 (Media Type)
显示连接的类型。

– “动态”(Dynamic)
设备自动识别到地址数据。

– 静态 (Static)
地址作为静态地址输入。

日志表

记录事件     

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

设备允许用户记录发生的事件，有些事件可以在“系统 > 事件”(System > Events) 中指定。这

样（举例来说）便可记录身份验证尝试失败的时间或某端口连接状态发生变化的时间。即使

在设备关闭后，事件日志表的内容仍可保留。
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说明

• 严重程度过滤器 (Severity Filters)
可以根据严重程度过滤表中的条目。选中表格上方所需条目的复选框。 

说明

对于每种严重程度，表中 多可以包含 2000 个条目。如果一种严重程度已达到条目的

大数目，则会覆盖表中 早有关此严重程度的条目。该表会永久保存在内存中。

– Info
信息

– 如果启用该参数，则会显示“信息”(Info) 类别的所有条目。 
– Warning

警告

如果启用该参数，则会显示“警告”(Warning) 类别的所有条目。 
– Critical

严重

如果启用该参数，则会显示“严重”(Critical) 类别的所有条目。

该表格包括以下列：

– 重启 (Restart)
统计自上次复位为出厂设置以来的重启次数，并显示与发生的事件对应的设备重启。

– 系统运行时间 (System Up Time)
显示在所描述的事件发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

– 系统时间 (System Time)
显示所描述事件发生的日期和时间。

如果已设定系统时间，则还会显示事件发生的时间。

– 严重程度 (Severity)
显示消息的严重程度。

– 日志消息 (Log Message)
显示已发生事件的简要说明。可在组态手册的附录 D 中找到可能消息的列表。

故障

错误状态   

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

如果出现错误，则会显示在此页面。在设备上，通过红色故障 LED 点亮来指示错误。
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将指示设备的内部错误以及在下列页面上组态的错误：

• “System > Events”
• “System > Fault Monitoring”
确认后，将删除“Cold/Warm Start”事件的错误。

始终从上次系统启动后开始计算错误时间。

如果没有错误，则故障 LED 将熄灭。

显示值说明

• No. of Signaled Faults
显示报告的故障数量。

• Reset Counter
单击“Reset Counter”按钮复位计数器。重启后，计数器也将复位。

该表包含以下列：

• Fault Time
显示在所描述的错误/故障发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

• Fault Description
显示已发生故障/错误的简要说明。

• Clear Fault State
如果启用“Clear Fault State”按钮，则可删除故障。 

• “Reset Counters”按钮 
单击“Reset Counters”可复位所有计数器。重启后计数器复位。

冗余

生成树

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面显示有关生成树和根网桥设置的 新信息。
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显示值说明     
• Spanning Tree Mode

显示设置的模式。在“Layer 2 > Spanning Tree > General”中指定模式。

可以使用以下值：

– '-'
– STP
– RSTP
– MSTP

• Instance ID
显示实例编号。该参数取决于组态的模式。

• Bridge Priority/Root Priority
哪个设备成为根网桥由网桥优先级决定。优先级 高的网桥（换句话说，此参数的值

小）将成为根网桥。如果网络中有多个设备具有相同优先级，则 MAC 地址数值 小的设

备将成为根网桥。网桥优先级和 MAC 地址这两个参数一起构成网桥标识符。由于根网桥

管理所有路径的变更，出于帧延迟的考虑，根网桥应该尽可能处在中心位置。网桥优先

级的值是 4096 的整数倍数，值范围从 0 到 32768。
• Bridge address/root address

网桥地址显示设备的 MAC 地址，根地址显示根网桥的 MAC 地址。

• Root Cost
显示从设备到根网桥的路径成本。

• Bridge Status
显示网桥的状态，例如，设备是否为根网桥。

• Regional Root Priority（仅适用于 MSTP）
有关描述，请参见“网桥优先级/根优先级”。

• Regional Root Address（仅适用于 MSTP）
显示设备的 MAC 地址。

• Regional Root Cost（仅适用于 MSTP）
显示从该设备到区域根网桥的路径成本。
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该表包括以下列：

• Port
显示设备通信所用的端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端

口 1。
• Role

显示端口状态。可能的值包括：

– Disabled
已从生成树中手动移除端口，生成树将不再考虑该端口。

– Designated
端口从根网桥中转移数据。

– Alternate
端口具有指向网段的备用路径。

– Backup
如果交换机具有多个指向同一网段的端口，则“较差”端口将变为备用端口。

– Root
提供 佳的根网桥路由的端口。

– Master
此端口指向 MST 区域外部的根网桥。

• Status
显示端口的当前状态。这些值只是显示。具体参数取决于组态的协议。可能的状态如下：

– Discarding
端口接收 BPDU 帧。其它入站或出站帧会被丢弃。

– Listening
端口接收和发送 BPDU 帧。端口包括在生成树算法中。其它入站或出站帧会被丢弃。

– Learning
端口主动学习拓扑；即学习节点地址。其它入站或出站帧会被丢弃。

– Forwarding
在重新组态时间后，端口在网络中激活。端口接收和发送数据帧。

• Oper.Version
显示端口所使用的生成树协议。

• Priority
如果由生成树计算出的路径可能经过设备的多个端口，则选择优先级 高的端口（也就

是此参数值 小的端口）。可输入的优先级数值介于 0 和 240 之间，步长为 16。如果输

入的值不能被 16 整除，则会自动调整该值。默认值为 128。
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• Path Cost
此参数用于计算将要选择的路径。选择具有 小值的路径。如果设备的多个端口具有相

同的值，则选择端口号 小的端口。

如果“Cost Calc.”值为“0”，则显示自动计算出的值。否则，显示“Cost Calc.”的值。

路径成本的计算很大程度上取决于传输速度。可达到的传输速度越高，路径开销的值就

越低。

快速生成树的典型路径开销值如下：

– 10,000 Mbps = 2,000
– 1000 Mbps = 20,000
– 100 Mbps = 200,000
– 10 Mbps = 2,000,000。
在“Layer 2 > Spanning Tree > CIST Port”和“Layer 2 > Spanning Tree > MST Port”页面上组态

“Cost  Calc.”。
• Edge Type

显示连接类型。可能的值包括：

– Edge Port

终端设备连接到此端口。

– No Edge Port
此端口上有生成树设备。

• P.t.P.Type
显示点对点链路类型。可能的值包括：

– P.t.P.
对于半双工，采用点对点链路。

– Shared Media

对于全双工连接，不采用点对点链路。

VRRP 统计信息

简介   

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此页面显示 VRRP 协议以及全部组态虚拟路由器的统计信息。
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显示值说明

该页面显示以下字段：

• VRID 错误 (VRID errors)
显示包含不受支持的 VRID 的已接收 VRRP 帧的数目。

• 版本错误 (Version errors)
显示包含无效版本号的已接收 VRRP 帧的数目。

• 校验和错误 (Checksum errors)
显示包含无效校验和的已接收 VRRP 帧的数目。

该表格包括以下列：

• 接口 (Interfaces)
与设置相关的接口。

• VRID
显示虚拟路由器的 ID。

• 切换为主站状态 (Change to master status)
显示该虚拟路由器变为“主站”角色的频率。

• 通告已接收 (Advertisements recd.)
显示接收到包含不良地址列表的 VRRP 帧的频率。

• 通告间隔错误 (Advertisements Interval Errors)
显示已接收到间隔与本地设置的值不匹配的不良 VRRP 数据包的数目。

• IP TTL 错误 (IP TTL errors)
显示已接收到 IP 报头中的 TTL（Time to live，生存时间）值不正确的不良 VRRP 数据包

的数目。

• 接收到优先级 0 (Prio 0 received)
显示已接收的优先级为 0 的 VRRP 数据包的数目。主路由器关闭时，发送优先级为 0 的 
VRRP 数据包。这些数据包允许快速切换至相关的备用路由器。

• 已发送优先级 0 (Prio 0 sent)
显示已发送的优先级为 0 的 VRRP 数据包的数目。主路由器关闭时，将发送优先级为 0 的
数据包。这些数据包允许快速切换至相关的备用路由器。

• 无效的类型 (Invalid Type)
显示接收到的验证类型不为 0 的不良 VRRP 数据包的数目。类型 0 表示“无验证”。

• 地址列表错误 (Address List Errors)
显示接收到的地址列表与本地组态的列表不匹配的不良 VRRP 数据包的数目。
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• 无效身份验证类型(Invalid Auth.Type)
显示接收到的验证类型不为类型 0 的不良 VRRP 数据包的数目。类型 0 表示“无验证”。

• 验证类型不匹配(Auth. Type Mismatch)
显示接收到的验证类型不匹配的不良 VRRP 帧的数目。

• 帧长度错误 (Packet Length error)
显示已接收到长度不正确的不良 VRRP 帧的数目。

VRRP 统计信息

简介   
此页面显示 VRRPv3 协议以及全部组态虚拟路由器的统计信息。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

该页面显示以下字段：

• VRID Errors
显示已接收的包含不受支持的 VRID 的 VRRPv3 数据包的数目。

• Version Errors
显示包含无效版本号的已接收 VRRPv3 数据包的数目。

• Checksum Errors
显示包含无效校验和的已接收 VRRPv3 数据包的数目。

该表格包括以下列：

• Interfaces
与该设置相关的接口。

• VRID
显示虚拟路由器的 ID。有效值为 1 ... 255。

• 地址类型 (Address Type)
显示 IP 协议的版本。

• Become Master
显示该虚拟路由器变为“主站”状态的频率。
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• Advertisements Received
显示已接收 VRRPv3 数据包的数目。

• Advertisement Interval Errors
显示已接收到间隔与本地设置的值不匹配的不良 VRRPv3 数据包的数目。

• IP TTL Errors
显示已接收到 IP 报头中的 TTL（Time to live，生存时间）值不正确的不良 VRRPv3 数据

包的数目。

• Prio 0 received
显示已接收的优先级为 0 的 VRRPv3 数据包的数目。主路由器关闭时，将发送优先级为 0 
的 VRRPv3 数据包。这些数据包允许快速切换至相关的备用路由器。

• Prio 0 sent
显示已发送的优先级为 0 的 VRRPv3 数据包的数目。主路由器关闭时，将发送优先级为 0 
的数据包。这些数据包允许快速切换至相关的备用路由器。

• Invalid Type
显示已接收到 IP 报头的“Type”字段中的值无效的不良 VRRPv3 数据包的数目。

• Address List Errors
显示已接收到地址列表与本地组态的列表不匹配的不良 VRRPv3 数据包的数目。

• Packet Length Errors
显示已接收到长度不正确的不良 VRRPv3 数据包的数目。

环网冗余

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此页面提示为设备设置的值。

• MRP 中故障切换后的帧通信重新组态时间：200 ms
• HRP 中故障切换后的帧通信重新组态时间：300 ms
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显示值说明

该表格包括以下列：

• 环网 ID (Ring ID)
环网的 ID。

• 域名 (Domain Name)
为每个环网唯一分配的名称。

• 管理员角色 (Admin Role)
环网冗余模式。

• 运行角色 (Oper. Role)
设备在环网内的角色：

– 无环网冗余 (no Ring Redundancy)
工业以太网交换机正在无冗余功能的情况下运行。

– HRP 客户端 (HRP Client)
工业以太网交换机充当 HRP 客户端。 

– HRP 管理器 (HRP Manager)
工业以太网交换机充当 HRP 管理器。

– MRP 客户端 (MRP Client)
工业以太网交换机充当 MRP 客户端。

– MRP 管理器 (MRP Manager)
工业以太网交换机充当 MRP 管理器。已通过 STEP 7 设置“管理器”角色，或已通过 
WBM 设置“MRP 管理器”角色。

– MRP 自动管理器 (MRP Auto-Manager)
工业以太网交换机充当 MRP 管理器。使用 WBM 或 CLI 时，设置“MRP 自动管理器”(MRP 
Auto-Manager) 角色，在使用 STEP 7 时，设置“管理器（自动）”(Manager (Auto)) 角
色。

• RM 状态 (RM Status)
“RM 状态”(RM Status) 列显示工业以太网交换机是否充当冗余管理器，以及此角色是断开

环网还是闭合环网。

– 被动

工业以太网交换机充当冗余管理器，并已打开环网；即：与环网端口相连的交换机线

路处于无故障运行中。在工业以太网交换机并未充当冗余管理器时（冗余管理器禁

用），也将显示“被动”(Passive) 状态。 
– 激活

工业以太网交换机充当冗余管理器，并已闭合环网；即与环网端口相连的交换机线路

已中断（故障）。冗余管理器将接通其环网端口并恢复未中断的线性拓扑。

– “-”
禁用冗余功能。 
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• 管理员环网端口 1 (Admin Ring Port 1) 和管理员环网端口 2 (Admin Ring Port 2)
这两列显示已组态为环网端口的端口。

• 运行环网端口 1 (Oper. Ring Port 1) 和运行环网端口 2 (Oper. Ring Port 2)
这两列显示用作环网端口的端口。如果完全禁用环型拓扑中的介质冗余，则会显示 后

组态的环网端口。

• 变为 RM 激活状态的次数 (No. of Changes to RM Active State)
显示充当冗余管理器的设备切换至激活状态（即闭合环网）的频率。

如果冗余功能已禁用或设备不是 HRP/MRP 管理器，则将显示文本“冗余管理器已禁

用”(Redundancy manager disabled)。
• RM 测试帧的 大延迟 [ms] (Max. delay of the RM test frames [ms])

显示冗余管理器测试帧的 大延迟。

如果冗余功能已禁用或设备不是 HRP/MRP 管理器，则将显示文本“冗余管理器已禁

用”(Redundancy manager disabled)。
显示以下对话框：

• 观察器状态 (Observer Status)
显示观察器的当前状态。

备用

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

在此页面中，您将获得有关设备备用冗余的状态信息。此页面中的文本框均为只读模式。 

说明

MAC 地址较高的设备成为主设备

以冗余方式连接 HRP 环网时，总是将两个设备组态为主/从设备对。这同样适用于中断的 HRP 
环网（线性总线）。在工作正常情况下，MAC 地址较高的设备将承担主设备的角色。这种

类型的分配很重要，尤其是在更换设备时。根据 MAC 地址，前一台具有从站功能的设备可

接管备用主站角色。

“Standby”选项卡显示备用功能的状态：

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2644 编程和操作手册, 11/2022



显示值说明

该页面显示以下字段：

• Standby ports
显示备用端口。

• Standby name
备用连接名称

• Standby Function
显示备用连接处于激活状态还是禁用状态。

– Master
该设备与伙伴设备相连并充当主设备。正常运行时，此设备的备用端口处于激活状

态。 
– Slave

该设备与伙伴设备相连并充当从设备。正常运行时，此设备的备用端口处于未激活状

态。 
– Disabled

 备用链接已禁用。该设备既不充当主设备也不充当从设备。组态为备用端口的端口将

用作不具有备用功能的常规端口。 
– 连接建立

尚未与伙伴设备建立连接。备用端口处于未激活状态。在这种情况下，或是伙伴设备

中的组态不一致（例如，连接名错误、备用链路被禁用），或是存在实际故障（例如，

设备故障、链路中断）。 
– 连接丢失

与伙伴设备的现有连接已丢失。在这种情况下，或者是伙伴设备中的组态已被修改（例

如，不同的连接名称、备用链路已禁用），或者是存在实际故障（例如，设备故障、

链路中断）。 
• Standby status

显示备用端口的状态：

– Active
该设备的备用端口处于激活状态；即，备用端口已启用，可以进行帧通信。 

– Passive
该设备的备用端口处于未激活状态；即，备用端口已封锁，无法进行帧通信。 

– "-"
备用功能禁用。 

• No. of Changes to Standby Active State
显示工业以太网交换机的备用状态从“Passive”变为“Active”的频率。如果备用主站上的备

用端口连接失败，工业以太网交换机变为“激活”状态。如果备用功能已禁用，则该框

中显示文本“Standby Disabled”。
每次重启设备后，计数器将自动复位。
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链路检查

监视环网中的光纤连接

本页显示了链路检查的以下信息：

• 可以启用链路检查的端口

• 当前状态

• 已发送或接收到的监视连接的链路检查帧的统计数据。

说明

如果将“链路检查”与冗余协议（例如 HRP）搭配使用，则已发送和接收的“链路检查”

帧的值可能有所不同。

显示值说明

该页面显示以下字段：

• 端口 (Port)
显示了后面信息所涉及的端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，
端口 1。

• 链路检查 (Link Check)
显示链路检查功能是启用还是禁用状态。只能为光纤端口启用“链路检查”(Link Check)。

• 操作状态 (OperState)
显示链路检查功能的状态。可能的状态有：

– 禁用 (Disabled)
将禁用该功能。

– 启用 (Enabled)
将启用该功能。连接伙伴尚未确认该监视。

– 运行 (Running)
将启用该功能。连接监视已启用。将对传出和传入测试帧进行计数并匹配。

– 故障 (Faults)
将启用该功能。链路检查在监视部分检测到故障并关闭了端口。

• 帧输入 (Frames in)
显示接收到的链路检查测试帧数量。

• 帧输出 (Frames out)
显示发出的链路检查测试帧数量。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2646 编程和操作手册, 11/2022



MRP 互连

冗余环网连接

此页面显示已组态的 MRP 互连和各个参数的详细信息。

显示值说明

该页面显示以下字段：

• 互连 ID (Interconnection ID)
MRP 互连。 

• 互连名称 (Interconnection Name)
MRP 互连的名称。

• 互连端口 (Interconnection Port)
用于 MRP 互连的端口。

• 端口状态 (Port Status)
显示端口是开启还是关闭状态。数据通信只能通过已启用的端口实现。可用选项如下：

– “转发”(Forwarding)
端口在使用中。

– “已阻止”(Blocked)
端口被阻止。

– “禁用”(Disabled)
端口已禁用。

– “未连接”(Not connected)
端口未连接。

• 运行角色 (Operative Role)
显示设备的角色。在“客户端”角色中，客户端的位置也将显示。可用选项如下：

– 禁用 (Disabled)
– 管理器 (Manager)
– 主客户端 (Primary Client)
– 次客户端 (Secondary Client)
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• 连接状态 (Connection Status)
MRP 互连域的状态可用选项如下：

– 禁用 (Disabled)
– 未定义 (Not defined)
– 断开 (Open)

主设备之间的连接断开，环网通过次级连接进行连接。

– 闭合 (Close)
主设备之间存在连接。

• 断开计数 (Open Count)
显示自上次计数器复位以来，“断开”状态出现的频率。对于 MIC，该值始终为“0”。

• “断开时间”(Open Time)
自上次呈现“断开”(Open) 状态后所经过的时间。对于 MIC，此处不显示任何值。

• 复位计数器 (Reset Counter)
单击“复位计数器”(Reset Counter) 可复位计数器。重启后，计数器将复位。

以太网统计信息

接口统计信息

MIB 中的信息 
此页面显示管理信息库 (MIB) 的接口表中的统计信息。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

接口统计信息指定每个端口接收或发送的总字节数。与之相反，VLAN 接口信息仅与相应接

口的第 3 层数据通信有关。 
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显示值说明

该表格包括以下列：

• 输入八位位组 (In Octet)
显示接收到的字节数。

• 输出八位位组 (Out Octet)
显示发送的字节数。

• 输入单播 (In Unicast)
显示已接收的单播帧数。

• 输入非单播 (In Non Unicast)
显示接收到的非单播类型帧的数目。

• 输出单播 (Out Unicast)
显示已发送的单播帧数。

• 输出非单播 (Out Non-Unicast)
显示发送的非单播类型帧的数目。

• 输入丢弃 (In Discard)
显示已丢弃的传入帧数。

• 输出丢弃 (Out Discard)
显示已丢弃的传出帧数。

• “输入错误”(In Errors)
显示所有可能 RX 错误的数目，请参见“数据包错误”(Packet Error) 选项卡。

按钮说明

复位计数器 (Reset Counter)
单击“复位计数器”(Reset Counter) 按钮复位所有计数器。还可以通过重启复位计数器。

帧长度

按长度分类的帧 
该页面会显示各个端口接收的各种大小的帧数。无法对该页面上的任何内容进行组态。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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说明

• 端口 (Port)
显示可用端口。

• 帧长度 (Frame lengths)
端口号后面的其它各列包含按照帧长度分类的进入帧的绝对数量。

帧长度分为以下几类：

– 64 Byte
– 65 - 127 Byte
– 128 - 255 Byte
– 256 - 511 Byte
– 512 - 1023 Byte
– 1024 - 大值

• “复位计数器”(Reset counter) 按钮

单击“复位计数器”(Reset counter) 可复位所有计数器。重启后计数器复位。

帧类型

按类型分类的已接收帧  
该页面显示每个端口接收到的“Unicast”、“Multicast”和“Broadcast”类型的帧数量。无法对该

页面上的任何内容进行组态。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口和链路汇聚。

• Unicast / Multicast / Broadcast
端口号之后的其它各列包括按照帧类型“Unicast”、“Multicast”和“Broadcast”分类的入站帧

的绝对数量。

• “复位计数器”(Reset counter) 按钮

单击“复位计数器”(Reset counter) 可复位所有计数器。重启后计数器复位。
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数据包错误

接收到的坏帧 
该页面显示每个端口接收到多少坏帧。无法对该页面上的任何内容进行组态。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口。

• 错误类型 (Error types)
端口号之后的其它各列包括按照其错误分类的到达帧的绝对数量。

在该表的各列中，将根据以下错误进行区分：

– CRC (Cyclic Redundancy Code)
数据包长度在 64 到 2048 字节之间。数据包的 CRC 无效。

– 过小 (Undersize)
数据包长度小于 64 个字节。数据包的 CRC 有效。

– 过大 (Oversize)
数据包大小超过 2048 字节。数据包的 CRC 有效。

– 分段 (Fragments)
数据包长度小于 64 个字节。数据包的 CRC 无效。

– 长帧 (Jabbers)
帧长度超过 2048 个字节。数据包的 CRC 无效。

– 冲突 (Collisions)
在帧中检测到冲突事件。

• “复位计数器”(Reset counter) 按钮

单击“复位计数器”(Reset counter) 可复位所有计数器。重启后计数器复位。

历史

统计信息的样本 
此页面显示每个端口的统计信息的样本。
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可在“Layer 2 > RMON > History”页面中设置要对哪个端口进行采样。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

设置

• Port
选择要为其显示历史记录的端口。

显示值说明

• Entries
可同时保存的 大样本数目。

• Interval [s]
将统计信息的当前状态保存为样本的间隔。

该表包括以下列：

• Sample
样本的编号

• Time for the Sample
获取样本时的系统运行时间。

• Unicast
已接收的单播帧数。

• Multicast
已接收的组播帧数。

• Broadcast
已接收的广播帧数。

• CRC
CRC 校验和错误的帧的数目。

• Undersize
长度小于 64 字节的帧的数目。

• Oversize
由于长度过长而被丢弃的帧的数目。
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• Fragments
长度小于 64 字节并且 CRC 校验和错误的帧的数目。

• Jabbers
带有 CRC 校验和错误的 VLAN 标记，并由于长度过长而被丢弃的帧的数目。

• Collisions
接收到的帧的冲突数目。

• Utilization [%]
端口在获取样本期间的利用率。

单播

此页面显示单播过滤表的当前内容。该表列出了单播地址帧的源地址。条目可以在节点向端

口发送帧时动态生成，也可以通过用户设置参数静态生成。

“Base Bridge Mode”的相关性

显示的列取决于所设置的“Base Bridge Mode”。如果更改“Base Bridge Mode”，现有条目将丢

失。

显示值说明

• VLAN ID
显示分配给此 MAC 地址的 VLAN ID。

• MAC Address
显示设备已学习或用户已组态的节点 MAC 地址。
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• Status
显示每个地址条目的状态：

– Learnt
通过从节点接收帧，学习相应的地址；如果从此节点再没接收到数据包，则在老化时

间结束时删除该地址。

说明

如有链路中断，则已学习的 MAC 条目将被删除。

– Static
由用户组态。静态地址会永久存储；也就是说，当老化时间结束或交换机重启时，静

态地址不会被删除。

• Port
显示访问指定地址的节点时所使用的端口。设备接收到的目标地址与此地址相匹配的帧

将被转发到此端口。

组播

组播

该表显示的是组播过滤表中当前输入的组播帧及其目标端口。这些条目可以是动态（设备获

取）的，也可以是静态（用户设置）的。

“Base Bridge Mode”的相关性

如果更改“Base Bridge Mode”，现有条目将丢失。

显示值说明

• VLAN ID
显示要向其分配 MAC 组播地址的 VLAN 的 VLAN ID。

• MAC Address
显示设备已学习或用户已组态的 MAC 组播地址。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2654 编程和操作手册, 11/2022



• Status
显示每个地址条目的状态。可能的信息如下：

– Static
此地址是由用户以静态方式输入的。静态地址会永久存储；也就是说，当老化时间结

束或设备重启时，静态地址不会被删除。这些地址必须由用户删除。

– IGMP
此地址的目标端口通过 IGMP 组态获得。

– MLD
此地址的目标端口通过 MLD 组态进行确定。

– GMRP
此地址的目标端口由收到的 GMRP 帧注册。

• 端口列表

每个插槽都有一列对应。其中一列显示端口所属组播组。

– M (Member)
通过此端口发送组播帧。

– R (Registered)
组播组的成员，由 GMRP 帧注册。

– I (IGMP/MLD)
组播组的成员，由 IGMP/MLD 帧注册。

– –
不是组播组的成员。不通过此端口发送包含所定义组播 MAC 地址的组播帧。

– F (Forbidden)
不是组播组的成员。此外，此地址不能是使用 GMRP 或 IGMP/MLD 动态获取的地址。

IGMP 组

组播过滤表的状态

该表显示当前输入过滤表，在其中进行组态和连接的组播组。

显示值说明

该表包含以下各列：

• 接口

显示 IGMP　接口。

• 组地址

显示设备已学习或用户已组态的组播组地址。
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• 模式

显示接收方是否已指定接收或拒绝来自特定源的组播。

– '-'
使用 IGMPv1 或 IGMPv2，或者接收方未指定任何源优先级或排除任何源。

– Include
应从特定源接收组播。

– Exclude
不应从特定源接收组播。

• 状态 (Status)
显示每个条目的状态。可能的信息如下：

– 静态

组播组静态组态。

– 动态

组播组通过 IGMP 组态学习。

LLDP

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

邻居表状态

此页面显示邻居表的当前内容。该表存储 LLDP 代理从所连接设备接收到的信息。在以下部

分设置 LLDP 代理接收或发送信息所使用的接口：“第 2 层 > LLDP”(Layer 2 > LLDP)。

说明

该表包含以下列：

• 系统名称 (System Name)
所连接设备的系统名称。

• 设备 ID (Device ID)
所连设备的设备 ID。设备 ID 与通过 SINEC PNI (STEP 7) 分配的设备名称相对应。如果未

分配设备名称，则显示设备的 MAC 地址。

• 本地接口 (Local Interface)
设备接收信息的端口。
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• 保持时间 (Hold Time)
以秒为单位的保持时间

此处指定的时间是条目持续存储在设备中的时间。在这段时间内，如果设备未从所连设

备接收到任何新信息，则将删除该条目。

• 性能 (Capability)
显示所连设备的性能：

– Router
– Bridge
– Telephone
– DOCSIS Cable Device
– WLAN Access Point
– Repeater
– Station
– Other

• 端口 ID (Port ID)
连接设备的设备端口。如果未分配端口 ID，则显示所连接设备的 MAC 地址。

FMP

监视光链接

通过光纤监视可以监视光链接。该表显示了端口的当前状态。

可以在以下页面设置要监视的值：“Layer 2 > FMP”。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值说明

• 端口

显示可用光纤端口。

• Rx Power State
– disabled

已禁用光纤监视。

– ok
光纤链路的接收功率值处于设定的限值范围内。

– maint. req.
检查链接。

发出了报警信号。

– maint. dem.
需要检查链接。

已发出报警信号，故障 LED 亮起。

– link down
连接已中断。

• Rx Power [dBm]
显示接收功率的当前值。该值可以有 +/- 3 dB 的容差。

如果不存在连接（连接中断）或光纤监视功能已禁用，则会显示“-”。如果伙伴端口上的

光纤监视功能未启用，则会显示值 0.0。
• Power Loss State

若要监视连接的功率损耗，需将端口链接至另一已启用 FM 的端口。

– disabled
FM 已禁用。

– ok
光纤链路的功率损耗值正常。

– maint. req.
检查链接。发出了报警信号。

– maint. dem.
需要检查链接。

已发出报警信号，故障 LED 亮起。

– idle
端口未与另一个启用了光纤监视功能的端口相连。如果持续 5 个周期均未从连接伙伴

的光纤端口处接收到诊断信息，则认为光纤监视连接已中断。一个周期持续 5 秒。

• Power Loss [dB]
显示功率损耗的当前值。该值可以有 +/- 3 dB 的容差。

如果不存在连接（链接中断）、光纤监视功能已禁用或者伙伴端口不支持光纤监视功能，

则显示“-”。
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IPv4 路由

路由表

概述

该页面显示当前所使用的路由。

显示值说明

该表格包括以下列：

• 目标网络 (Destination Network)
显示此路由的目标地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示此路由的子网掩码。

• 网关 (Gateway)
显示此路由的网关。

• 接口 (Interface)
显示此路由的接口。

• 度量 (Metric)
显示此路由的度量。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。

• 路由协议 (Routing Protocol)
显示来源于端口路由表的路由协议。可以是以下条目：

– Connected：已连接路由

– Static：静态路由

– RIP：经由 RIP 路由

– OSPF：经由 OSPF 路由

– 其它 (other)：其它路由
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OSPFv2 接口

概述

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此页面用于显示 OSPF 接口的组态。 

显示值说明

该表格包括以下列：

• IP 地址 (IP address)
显示 OSPF 接口的 IPv4 地址

• 区域 ID (Area ID)
显示 OSPF 接口所属的区域 ID。

• 接口状态 (Interface Status)
显示 WLAN 接口的状态：

– Down
接口不可用。

– Loopback
回送接口

– Waiting
接口的启动和协商。

– Point to Point
点对点连接

– Designated Router
该路由器为指定路由器并生成网络 LSA。

– Backup D. Router
该路由器为指定路由器的备份。

– Other D. Router
接口已启动。该路由器既不是指定路由器也不是备用指定路由器。

• Designated Router
显示该 OSPF 接口指定的路由器的 IPv4 地址。
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• Backup Designated Router
显示该 OSPF 接口指定的备用路由器的 IPv4 地址。

• 事件 (Events)
显示 OSPF 状态变化次数。

OSPFv2 邻居

概述

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面用于显示在相关网络中动态检测到的邻近路由器。 

显示值说明 
该表格包括以下列：

• IP 地址 (IP Address)
显示该网络中邻居路由器的 IPv4 地址。

• 路由器 ID (Router ID)
显示邻居路由器的 ID。这两个地址可以相同。
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• 状态 (Status)
显示邻居路由器的状态。状态可采用以下值：

– unknown
邻居路由器的状态未知。

– down
无法访问邻居路由器。

– attempt 和 init
初始化期间的短时活动状态

– two-way
双向接收呼叫数据包。指定路由器和指定备份路由器的规范。

– exchangestart、exchange 和 loading
交换 LSA 时的状态

– full
区域中的数据库已完整并同步。现在可以检测到路由。

说明

标准状态

如果伙伴路由器是指定路由器或指定备用路由器，则状态为“full”。否则状态为“two-
way”。

• Assoc. Area Type
显示用以维持邻居关系的区域类型。存在以下区域类型：

– Normal
– Stub
– NSSA
– Backbone

• 优先级 (Priority)
显示邻居路由器的优先级。仅在选择网络中的指定路由器时有意义。该信息与虚拟邻居

路由器无关。

• 呼叫抑制 (Hello Suppr.)
显示发送给邻居路由器的受抑制呼叫数据包。该字段通常显示“无”(no)。

• 重传队列 (Retrans. Queue)
显示仍要传输的包含呼叫数据包的队列长度。

• 事件 (Events)
显示状态变化次数。
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OSPFv2 虚拟邻居

概述

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此页面用于显示已组态的虚拟邻居路由器。  

显示值说明

该表格包括以下列：

• IP 地址 (IP Address)
显示该网络中虚拟邻居路由器的 IPv4 地址。

• 路由器 ID (Router ID)
显示虚拟邻居路由器的路由器 ID。

• 状态 (Status)
显示邻居路由器的状态。状态可采用以下值：

– unknown
邻居路由器的状态未知。

– down
无法访问邻居路由器。

– attempt 和 init
初始化期间的短时活动状态

– two-way
双向接收呼叫数据包。指定路由器和指定备份路由器的规范。

– exchangestart、exchange 和 loading
交换 LSA 时的状态

– full
区域中的数据库已完整并同步。现在可以检测到路由。

说明

标准状态

如果伙伴路由器是指定路由器或指定备用路由器，则状态为“full”。否则状态为“two-
way”。

• 中转区域 ID (Transit Area ID)
显示通过其存在虚拟邻居关系的区域的 ID。
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• 呼叫抑制 (Hello Suppr)
显示是否有发送给虚拟邻居路由器的受抑制呼叫数据包。

– 否 (no)：没有受抑制呼叫数据包。（默认值）

– 是 (yes)：有受抑制呼叫数据包。

• 重传队列 (Retrans. Queue)
显示仍要传输的包含呼叫数据包的队列长度。

• 事件 (Events)
显示状态变化次数。

OSPFv2 LSDB

概述 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

链路状态数据库是管理区域内所有链路的中央数据库。 它由链路状态广播 (LSA) 组成。 这些 
LSA 中 重要的数据显示在该 WBM 页面中。
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显示框说明

该表格包括以下列：

• Area ID
显示 LSA 所属的区域的 ID。 如果 LSA 是外部连接，则显示“-”。

• LSA 类型 (LSA type)
显示 LSA 类型。 可能的值包括：

– unknown
LSA 类型未知。

– Router
路由器 LSA（类型 1）在一定区域中由 OSPF 路由器发送。 LSA 包含了所有路由器接

口状态方面的信息。

– Network
网络 LSA（类型 2）在一定区域中由指定路由器发送。 LSA 包含了连接到网络的路由

器的列表。

– NSSA External
NSSA 外部 LSA（类型 7）在一定 NSSA 中由 NSSA-ASBR 发送。 NSSA-ASBR 接收类型 5 
的 LSA 并将其信息转换为类型 7 的 LSA。NSSA 路由器可以在一定 NSSA 中转发这些 
LSA。

– Summary
汇总 LSA（类型 3）在一定区域中由 ABR 发送。 LSA 包含了到其它网络的路由的信息。

– AS Summary
AS 汇总 LSA（类型 4）在一定区域中由区域边界路由器发送。 LSA 包含了到其它自治

系统的路由的信息。

– AS External
AS 外部 LSA（类型 5）在自治系统中由 AS 边界路由器发送。 LSA 包含了从一个网络

到另一个网络路由器的信息。

• Link State ID
显示 LSA 的 ID。

• Router ID
显示发送此 LSA 的路由器 ID。

• 顺序号 (Sequence number)
显示 LSA 的顺序号。 每次更新 LSA 后，该顺序号就会加一。
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RIPv2 统计信息

概述

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此页面用于显示 RIP 接口的统计信息。 

显示值说明

该表格包括以下列：

• IP 地址 (IP Address)
显示 RIPv2 接口的 IP 地址

• 不良数据包 (Bad packets)
接收到的 RIP 数据包中被删除以及因此被忽略的数据包数。

• 不良路由 (Bad Routes)
无法考虑到的有效 RIP 数据包的路由数。

• 已发送更新 (Updates Sent)
显示路由器将其路由表发送给邻居路由器的频率。

NAT 转换

概述

该页面显示激活的 NAT 连接。 

显示值说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示 IP 接口。

• 内部本地地址 (Inside Local Address)
显示外部可访问的设备的实际地址。

• 内部本地端口 (Inside Local Port)
显示分配到内部本地地址的端口。
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• 内部全局地址 (Inside Global Address)
显示可供外部访问设备的地址。

• 内部全局端口 (Inside Global Port)
显示分配到内部全局地址的端口。

• 外部本地/全局地址 (Outside Local/Global Address)
显示通信伙伴的地址。

• 外部本地/全局端口 (Outside Local/Global Port)
显示外部通信伙伴的端口。

• 后使用时间 (Last Use Time)
显示 后一次传输数据包的时间。

PIM 接口

概述

此页面显示 PIM 接口。 

显示值说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示 PIM 接口。

• 地址

显示接口的 IP 地址。

• 查询间隔

每个 PIM 路由器或每个 PIM 接口以指定时间间隔定期发送 Hello 数据包。该选项允许每个 
PIM 路由器了解邻居并指定专用路由器。 

• DR 地址

显示指定路由器的 IP 地址。

• DR 优先级

显示接口的 DR 优先级。
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PIM 邻居

概述

此页面显示 PIM 邻居表。 

显示值说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示 PIM 接口。PIM 路由器通过此接口连在一起。

• 邻居地址

显示邻居的 IP 地址。

• DR 优先级

显示接口的 DR 优先级。

PIM 路由

概述

此页面显示 PIM 路由表。

显示值说明

选择要显示的路由。

• 全部

• 传出

根据所选内容，表格中不会显示所有列。

该表格包括以下列：

• 组地址

显示组播组的地址。

• 组掩码

显示限制组播段的子网掩码。
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• 源地址

– IP 地址 (IP Address)
显示组播包的源 IP 地址。

– *
(*,G) 消息包含要向 RP 方向传递消息所需的群组和信息。

通过 RP 路由。

• 传入接口

显示指定接收组播的接口。

• 传出接口

显示指定转发组播的接口。 
• 状态

显示是否已使用组播组。

– 转发

使用组播组。

– 精简

不使用组播组。

PIM RP

统计信息的样本 
此页面显示有关汇集点的信息。

显示值说明

选择要显示的汇集点。

• 候选项

显示 PIM 网络或 PIM 域中每个组播组的 RP 候选项的 IP 地址。

• 已选项 (Elected)
显示设备的指定路由器。

• 静态

显示 PIM 网络或 PIM 域中每个已选组播组的 RP 的 IP 地址。

根据所选内容，表格中不会显示所有列。
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该表格包括以下列：

• 组地址

显示组播组的地址。

• 组掩码

显示限制组播段的子网掩码。

• RP 地址

显示 RP 的 IP 地址。

• RP 优先级

显示作为 RP 的接口的优先级。

• 双向组播

显示“双向组播”功能处于激活状态还是禁用状态。

PIM BSR

概述

此页面显示有关引导路由器 (BSR) 的信息。 

显示值说明

该页面包含以下框：

• 所选 BSR 的地址 (Address of the selected BSR)
显示 PIM 网络或 PIM 域中所选 BSR 的 IP 地址。

该表格包括以下列：

• 候选 BSR 地址

显示作为 PIM 路由器 BSR 候选项的设备接口。

• 候选 BSR 优先级

显示 BSR 优先级。

MSDP 缓存

概述

此页面显示 MSDP 伙伴。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2670 编程和操作手册, 11/2022



显示值说明

该表格包括以下列：

• 源

显示组播的源。

• 组

显示组播组。

• RP
显示 MSDP 伙伴。

• 正常运行时间

显示源在其自身 PIM 中处于激活状态的时长，或 MSDP 伙伴通过源向另一 PIM 域发送 SA 
缓存更新的时间。

IPv6 路由

路由表

概述

该页面显示了当前使用的 IPv6 路由。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 目标网络 (Destination Network)
显示此路由的目标地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示此路由的前 长度。

• 网关 (Gateway)
显示此路由的网关。

• 接口 (Interface)
显示此路由的接口。
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• 度量 (Metric)
显示路由的度量。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。

• 路由协议 (Routing Protocol)
显示产生路由表条目的路由协议。可以是以下条目：

– connected：已连接路由

– Static：静态路由

– RIPng：通过 RIPng 路由

– OSPFv3：通过 OSPFv3 路由

– other：其它路由

OSPFv3 接口

概述

此页面显示了 OSPFv3 接口的组态。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

该表格包括以下列：

• Interface
显示与设置相关的接口。

• Area ID
显示 OSPF 接口所属的 Area ID。
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• Interface Status
显示接口的状态。

– Down
接口不可用。

– Loop back
回环接口

– Waiting
接口的启动和协商。

– Point to Point
点对点连接

– Designated Router
路由器为指定的路由器并会生成网络 LSA。

– Backup D. Router
路由器为指定路由器的备用路由器。

– S D. Router
接口已启动。该路由器既不是指定路由器也不是指定备用路由器。

• Designated Router
显示为该 OSPFv3 接口指定的路由器的 IPv6 地址。

• Backup Designated Router
显示为该 OSPFv3 接口指定的备用路由器的 IPv6 地址。

• Events
显示 OSPFv3 状态的变化次数。

OSPFv3 邻居

概述 
该页面用于显示在相关网络中动态检测到的邻近路由器。   

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值说明

该表格包括以下列：

• Interface
显示用于访问邻居路由器的 OSPFv3 接口。

• Router ID
显示邻居路由器的 ID。 

• Status
显示邻居路由器的状态。状态可采用以下值：

– unknown
邻居路由器的状态未知。

– down
无法访问邻居路由器。

– attempt 和 init
初始化期间的短时活动状态

– two-way
双向接收呼叫数据包。指定路由器和指定备份路由器的规范。

– exchangestart, exchange 和 loading
交换 LSA 时的状态

– full
区域中的数据库已完整并同步。现在可以检测到路由。

说明

标准状态

如果伙伴路由器是指定路由器或指定备用路由器，则状态为“full”。否则状态为“two-
way”。

• Assoc. Area Type
显示用于维持邻居关系的区域类型。存在以下区域类型：

– 标准 (Standard)
– 存根 (Stub)
– NSSA
– 骨干

• Priority
显示邻居路由器的优先级。仅在选择网络中的指定路由器时有意义。该信息与虚拟邻居

路由器无关。

• Hello suppr
显示发送给邻居路由器的受抑制呼叫数据包。该字段通常显示“no”。
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• Retrans Queue
显示仍要传输的呼叫数据包的队列长度。

• Events
显示状态变化次数。

OSPFv3 虚拟邻居

概述 
此页面用于显示已组态的虚拟邻居。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

该表格包括以下列：

• Interface
显示用于访问邻居路由器的 OSPFv3 接口。

• Router ID
显示虚拟邻居路由器的 ID。 
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• Status
显示虚拟邻居路由器的状态。状态可采用以下值：

– unknown
邻居路由器的状态未知。

– down
无法访问邻居路由器。

– attempt 和 init
初始化期间的短时活动状态

– two-way
双向接收呼叫数据包。指定路由器和指定备份路由器的规范。

– exchangestart, exchange 和 loading
交换 LSA 时的状态

– full
区域中的数据库已完整并同步。现在可以检测到路由。

说明

标准状态

如果伙伴路由器是指定路由器或指定备用路由器，则状态为“full”。否则状态为“two-
way”。

• Trans. Area-ID
 显示通过其存在虚拟邻居关系的区域的 ID。

• Hello suppr
显示发送给邻居路由器的受抑制呼叫数据包。该字段通常显示“无”(no)。

• Retrans.Queue
显示仍要传输的呼叫数据包的队列长度。

• Events
显示状态变化次数。

OSPFv3 AS-Scope LSDB

概述 
AS-Scope LSDB 包含 AS 外部 LSA。这些 LSA 的 重要数据显示在该页面。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值说明

该表格包括以下列：

• Link State Type
– AS External

AS 外部 LSA（类型 0x4005）在独立系统中由 AS 边界路由器发送。LSA 包含了从一个

网络到另一个网络路由器的信息。

• Link State ID
显示 LSA 的 ID。

• Router ID
显示发送此 LSA 的路由器 ID。

• Sequence Number
显示 LSA 的顺序号。每次更新 LSA 后，该顺序号就会加一。

OSPFv3 Area-Scope LSDB

概述 
Area-Scope LSDB 是用于管理区域内所有链路的中央数据库。LSA 的 重要数据显示在该页

面。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值说明

该表格包括以下列：

• Area ID
显示 LSA 所属的区域的 ID。如果 LSA 是外部连接，则显示“-”。

• Link State Type
显示 LSA 类型。可能的值包括：

– Router
路由器 LSA（类型 0x2001）在区域中由 OSPF 路由器进行发送。LSA 包含了所有路由

器接口状态方面的信息。但是，不再包含地址信息。这部分包含在新 LSA 类型 0x2009 
中。

– Network
网络 LSA（类型 0x2002）在区域中由指定路由器进行发送。LSA 包含了连接到网络的

路由器的列表。但是，不再包含地址信息。这部分包含在新 LSA 类型 2009 中。

– Inter-Area Prefix
区域间前  LSA（类型 0x2003）在区域中由 ABR 进行发送。LSA 包含了到其它网络

的路由的信息。

– Inter-Area Router
区域间路由器 LSA（类型 0x2004）在区域内由区域边界路由器进行发送。LSA 包含了

到其它自治系统的路由的信息。

– Type 7
类型 7 LSA（类型 0x2007）在 NSSA 中由 NSSA-ASBR 发送。NSSA-ASBR 接收类型 
0x4005 的 LSA 并将其信息转换为类型 0x2007 的 LSA。NSSA 路由器可以在 NSSA 中
转发这些 LSA。

– Intra-Area Prefix
区域内前  LSA（类型 0x2009）仅在区域内发送。它包含连接至路由器或网络的 IPv6 
前 。

• Link State ID
显示 LSA 的 ID。

• Router ID
显示发送此 LSA 的路由器 ID。

• Sequence Number
显示 LSA 的顺序号。每次更新 LSA 后，该顺序号就会加一。
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OSPFv3 链路范围 LSDB

概述 
链接范围 LSDB 包含链接 LSA。这些 LSA 的 重要数据显示在该页面。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

该表格包括以下列：

• Interface
显示链接 LSA 所属的 OSPFv3 接口。 

• Link State Type
– Link

由此路由器将链接 LSA（类型 0x2009）发送给与其相连的各个路由器。它包含路由

器的本地链接地址以及在链路上配置了 IPv6 前 的列表。

• Link State ID
显示 LSA 的 ID。

• Router ID
显示发送此 LSA 的路由器 ID。

• Sequence Number
显示 LSA 的顺序号。每次更新 LSA 后，该顺序号就会加一。

RIPng 统计信息

概述

此页面显示了 RIPng 接口的统计信息。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值说明

该表格包括以下列：

• Interface
显示 RIPng 接口。 

• Status
显示 RIPng 接口的状态。

– up
– down

• Messages Received
显示路由器接收消息的频率。

• Requests Received
显示路由器接收请求的频率。

• Responses Received
显示路由器接收响应的频率。

• Unknown Commands
显示接收的 RIPng 数据包（在 RIPng 报头的“Commands”字段中，其值未知）数目。对于

请求，已知值为 1，对于响应，已知值为 2。 
• Other version

显示接收的 RIPng 数据包（在“Version”字段中，其值不为 1）数目。 
• Discards

显示路由器丢弃 RIPng 数据包的频率。

• Messages Sent
显示路由器发送消息的频率。

• Requests Sent
显示路由器发送请求的频率。

• Responses Sent
显示路由器发送响应的频率。

• Updates Sent
显示路由器将其路由表发送给邻居路由器的频率。
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DHCP 服务器

此页面显示是否通过 DHCP 服务器将 IPv4 地址分配给各个设备。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

• IP 地址 (IP Address)
显示分配给 DHCP 客户端的 IPv4 地址。

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。

• 标识方法 (Identification method)
显示标识 DHCP 客户端的方法。

• 标识值 (Identification value)
显示 DHCP 客户端的 MAC 地址或客户端 ID。

• 分配方法 (Assignment method)
显示 IPv4 地址是以静态方式分配还是以动态方式分配。可在“系统 > DHCP > 静态租

用”(System > DHCP > Static Leases) 中组态静态条目。

• 分配状态 (Assignment status)
显示分配的状态。

– 已分配 (Assigned)
已使用分配。

– 未使用 (Not used)
未使用分配。

– 检查 (probing)
正在检查分配。

– 未知 (Unknown)
分配状态未知。

• 过期时间 (Expire Time)
显示所分配的 IPv4 地址保持有效的时长。超过该时间后，DHCP 客户端必须请求新的 IPv4 
地址或扩展所分配的 IPv4 地址的租用时间。
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SNMP

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面显示所创建的 SNMPv3 组。在“系统 > SNMP”(System > SNMP) 中组态 SNMPv3 组。 

说明

该表格包括以下列：

• 组名称 (Group Name)
显示组名称。

• 用户名 (User Name)
显示分配到该组的用户。

安全性

概述

该页面显示安全设置以及本地和外部用户帐户。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示的值取决于已登录用户的权限。

说明

服务
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“Services”列表显示了安全设置。

• Telnet Server
在“System > Configuration”中组态设置

– Enabled：对 CLI 进行加密形式的访问

– Disabled：无法对 CLI 进行加密形式的访问

• SSH Server
在“System > Configuration”中组态设置。

– Enabled：对 CLI 进行加密形式的访问

– Disabled：无法对 CLI 进行加密形式的访问

• SSH fingerprint
该字段显示 SSH 识别码。

• Web Server
在“System > Configuration”中组态设置

– HTTP/HTTPS:可以通过 HTTP 和 HTTPS 访问 WBM。

– HTTPS:现在，只能通过 HTTPS 访问 WBM。

– HTTP:现在，只能通过 HTTP 访问 WBM。

• SNMP
在“System > SNMP > General”中组态设置。

– “-”（SNMP 已禁用）

不能通过 SNMP 访问设备参数。

– SNMPv1/v2c/v3
可通过 SNMP 版本 1、2c 或 3 访问设备参数。 

– SNMPv3
只可通过 SNMP 版本 3 访问设备参数。 
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• Login Authentication
在“Security > AAA > General”中组态设置。

– Local
必须在设备上进行本地验证。

– RADIUS
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

– Local and RADIUS
使用设备上的用户（用户名和密码）以及通过 RADIUS 服务器都可以进行验证。

首先在本地数据库中搜索用户。如果用户不存在，则将发送 RADIUS 请求。

– RADIUS and fallback Local
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

只有无法在网络中访问 RADIUS 服务器时，才执行本地验证。

• Password Policy
显示当前正在使用的密码策略。 

本地和外部用户帐户

可在“Security > User Accounts”中组态本地用户帐户和角色。

创建本地用户帐户时，会自动生成外部用户帐户。本地用户帐户所涉及的各个用户均具备登

录设备所需的密码。

在表“External User Accounts”中，将用户与角色相关联，例如，用户“Observer”与角色“user”。
这种情况下，在 RADIUS 服务器上定义用户。角色在设备本地定义。RADIUS 服务器对用户

进行了授权，但相应的组未知或不存在，则设备会检查表“External User Accounts”中是否存

在用户条目。如果存在相应的条目，则表示用户已使用相关角色的权限进行了登录。如果相

应的组在设备上为已知状态，则对两个表进行了评估。为用户分配了较高权限的角色。

说明

仅当在“RADIUS Authorization Mode”下设置“Vendor Specific”的情况下，才会对“External 
User Accounts”表进行评估。

可借助 CLI 访问外部用户帐户。

“Local User Accounts”和“External User Accounts”表格具有以下列：

• User Account
显示本地用户的名称。

• Role
显示用户角色。在“Information > Security > Roles”中可以了解有关角色的功能权限的更

多信息。
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所支持的功能权限

此页面显示可在设备上本地使用的功能权限。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录用户的角色。

显示值说明

• Function Right
显示功能权限的编号。将与设备参数相关的不同权限分配给不同的编号。

• Description
显示功能权限的说明。

角色

此页面显示在设备上本地有效的角色。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录用户的角色。

说明

该表包含以下列：

• Role
显示角色。

• Function Right
显示角色的功能权限：

– 1
拥有此角色的用户可读取设备参数，但不可更改这些参数。

– 15
拥有此角色的用户既可读取也可更改设备参数。

– 0
此为无法对用户进行身份验证时设备在内部分配的角色。用户被拒绝访问设备。
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• Description
显示角色的说明。

• 远程访问 (Remote Access)
显示当前使用的远程访问。

组

该页面显示了组与角色之间的对应关系。组在 RADIUS 服务器上进行定义。角色在设备上进

行本地定义。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录用户的角色。

显示值说明

该表格包括以下列：

• Group
显示组的名称。名称与 RADIUS 服务器上的组相匹配。

• Role
显示角色。通过 RADIUS 服务器上的链接组进行身份验证的用户会在设备本地获得此角色

的权限。

• Description
显示链接的说明。

802.1X 端口状态

此页面显示 802.1X 的状态以及各个端口的 MAC 身份验证状态。
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说明

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
设备的所有端口均显示在此列中。

• 802.1X 身份验证状态 (802.1X Auth. Status)
节点的身份验证状态。可能的选项如下：

– 已授权 (Authorized)
使用“802.1X”方法成功进行身份验证后，可通过该端口进行数据通信。

– 未授权 (Unauthorized)
由于尚未使用“802.1X”方法进行身份验证，或身份验证方法不成功，无法通过该端口

进行数据通信。

• MAC 身份验证端口状态

显示端口的 MAC 身份验证状态。可能的选项如下：

– -
已禁用对端口进行 MAC 身份验证。

– 单独 (Individual)
已为端口组态 MAC 身份验证。可单独使用客户端 MAC 地址对其进行身份验证。

– 已阻止 (Blocked)
已为端口组态 MAC 身份验证。不会单独对客户端进行身份验证。第一个进行身份验

证的客户端会打开所有客户端的端口。尚未对任何客户端进行身份验证。

– 打开 (Open)
已为端口组态 MAC 身份验证。不会单独对客户端进行身份验证。第一个进行身份验

证的客户端会打开所有客户端的端口。端口已在成功进行客户端身份验证后打开。

• MAC 身份验证实际允许地址数 (MAC Auth. Actual Allowed Addresses)
显示成功进行 MAC 身份验证后允许访问的节点数。  

• MAC 身份验证实际拦截地址数 (MAC Auth. Actual Blocked Addresses)
显示 MAC 身份验证失败后允许访问的节点数。 

• 访客 VLAN 实际允许地址数 (Guest VLAN Actual Allowed Addresses)
显示通过“访客 VLAN”功能允许访问的节点数。

MAC 身份验证地址表 (MAC Authentication Address Table)
此页面显示执行了 MAC 身份验证的 MAC 地址。
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说明

该表格包括以下列：

• VLAN ID
显示分配给此 MAC 地址的 VLAN ID。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示身份验证状态已显示的节点的 MAC 地址。

• 状态 (Status)
节点的身份验证状态。可能的选项如下：

– 已授权 (Authorized)
使用“MAC 身份验证”方法成功进行身份验证后，可通过该端口进行数据通信。

– 未授权 (Unauthorized)
由于尚未使用“MAC 身份验证”方法进行身份验证，或身份验证方法不成功，无法通

过该端口进行数据通信。

• 端口 (Port)
显示访问指定地址的节点时所使用的端口。

组态系统功能

组态

该页面包含设备访问选项的组态概览。指定用于访问设备的服务。对于某些服务提供了更多

组态页面，可在其中进行更加具体的设置。

说明

该页面包含以下框：

• Telnet Server
启用或禁用“Telnet Server”服务，以便不加密访问 CLI。

• Telnet Port
标准端口 23 为默认端口。可选择输入 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围内的端口号。

• SSH server
启用或禁用“SSH Server”服务，以便加密访问 CLI。

• SSH Port
标准端口 22 为默认端口。可选择输入 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围内的端口号。
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• SSH Key Exchange Algorithm Level
从下拉列表中选择 SSH 密钥交换算法的级别。有“Low”和“High”两个设置选项。这两个级

别包含以下加密算法：

– Low
Curve25519-sha256
Curve25519-sha256@libssh.org
Ecdh-sha2-nistp256
Ecdh-sha2-nistp384
Ecdh-sha2-nistp521
Diffie-hellman-group16-sha512
Diffie-hellman-group18-sha512
Diffie-hellman-group14-sha256
Diffie-hellman-group14-sha1

– High
Curve25519-sha256
Curve25519-sha256@libssh.org
Ecdh-sha2-nistp256
Ecdh-sha2-nistp384
Ecdh-sha2-nistp521
Diffie-hellman-group16-sha512
Diffie-hellman-group18-sha512 

在更新到固件版本 6.4 或固件版本 4.3 期间，出于兼容性考虑，SSH 密钥的交换算法设为

“Low”。采用“Low”设置时，将无法与以下 SSH 客户端建立连接，原因是这些程序不支持

相应的算法：

– TeraTerm
– PuTTY
– STS
在复位为固件版本 6.4 或固件版本 4.3 的出厂设置后，SSH 秘钥的交换算法设为默认值

“High”。对于“High”设置，不再提供以下算法：

– Diffie-hellman-group14-sha256
– Diffie-hellman-group14-sha1
– Diffie-hellman-group16-sha512
– Diffie-hellman-group18-sha512

• HTTP Server
启用或禁用“HTTP 服务器”服务，以对 WBM 进行未加密的访问。

• HTTP Port
标准端口 80 为默认端口。可选择输入 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围内的端口号。

• HTTPS Server
启用 HTTPS 服务器服务，以对 WBM 进行加密的访问。
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• HTTPS Port
标准端口 443 为默认端口。可选择输入 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围内的端

口号。

• Minimum TLS Version
从下拉列表中选择要用于加密的 低 TLS 版本。无法与不支持所需 TLS 版本的设备进行

通信。

• DNS Client
根据是否将工业以太网交换机用作 DNS 客户端来启用或禁用。可以在“System > DNS”中
组态其它设置。

• SMTP Client
启用或禁用 SMTP 客户端。可在“System > SMTP Client”中组态其它设置。

• Syslog Client
启用或禁用 Syslog 客户端。可以在“System > Syslog Client”中组态其它设置。

• DCP Server
指定是否可用 DCP（Discovery and Configuration Protocol，发现和组态协议）访问设

备： 
– “-”（禁用）

禁用 DCP。既不能读取也不能修改设备参数。

– Read/write access
通过 DCP，既可读取也可修改设备参数。

– Read-Only
通过 DCP，可读取但不能修改设备参数。

• Time
选择所需设置。可能的设置如下： 
– Manual

手动设置系统时间。可以在“System > System Time > Manual Setting”中组态其它设置。

– SIMATIC Time
通过 SIMATIC 时间发送器设置系统时间。可以在“System > System Time > SIMATIC 
Time Client”中组态其它设置。

– SNTP Client
通过 SNTP 服务器设置系统时间。可以在“System > System time > SNTP client”中组态

其它设置。

– NTP Client
通过 NTP 服务器设置系统时间。可以在“System > System Time > NTP client”中组态其

它设置。

– PTP Client
通过 PTP 服务器设置系统时间。可以在“System > System time > PTP client”中组态其

它设置。
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• SNMP
选择所需协议。可能的设置如下： 
– “-”（禁用 SNMP）

无法使用 SNMP 访问设备参数。

– SNMPv1/v2c/v3
可通过 SNMP 版本 1、2c 或 3 访问设备参数。可在“System > SNMP > General”中组态

其它设置。

– SNMPv3
可通过 SNMP 版本 3 访问设备参数。可在“System > SNMP > General”中组态其它设置。

• SNMPv1/v2 Read-Only
启用或禁用通过 SNMPv1/v2c 对 SNMP 变量进行写访问。

• SINEMA configuration interface
如果启用了 SINEMA 组态接口，则可通过 TIA Portal 将组态下载至工业以太网交换机。

• ARP Keep Alive
启用或禁用“ARP Keep Alive”。启用“ARP Keep Alive”后，设备会检查路由表中的所有条目，

以确定 ARP 表中是否存在指定网关（下一跃点）的对应条目。

• ARP Keep Alive Interval
周期性检查的时间间隔（秒）。如果在此输入一个值，则会自动选中“ARP Keep Alive”复
选框。取值范围：30 ... 86400 秒。默认值：30 秒

• DUID Type
Specify which DUID type is used.DUID 类型在 RFC 3315 中进行定义。

– DUID-LLT
DUID 基于接口的链路层地址和时间戳

– DUID-EN
DUID 由供应商进行分配（EN = 企业编号）

– DUID-LL
DUID 基于接口的链路层地址

• Link-layer Address Plus Time (LLT)
该值基于接口的链路层地址和时间戳。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。可以

根据需要对其进行更改。 
• Vendor Enterprise Number (EN)

该值基于特定于供应商的企业编号。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。可以根

据需要对其进行更改。 
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• Link-layer address (LL)
链路层地址基于 MAC 地址。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。可以根据需要对

其进行更改。

• Configuration Mode 
选择所需操作模式。可能的模式如下：

– Automatic Save
自动备份模式。在 后修改参数的约 1 分钟后或重启设备时，自动保存组态。

– Trial
在“试用”组态模式下，虽然会采用更改，但不会将更改保存在组态文件中（启动组

态）。

要将更改保存在组态文件中，需使用“Write Startup Config”按钮。设置了试用模式时

会显示“Write Startup Config”按钮。只要存在未保存的更改内容，显示区就仍会显示

消息“Trial Mode Active - Press 'Write Startup Config' button to make your settings 
persistent”。可以在每个页面上看到这条消息，直至所做的更改已保存或设备已重启。

说明

设备的 PROFINET IO 功能在“试用”组态模式下关闭。然后设备不再响应 PROFINET 请
求。因此，控制器不会从设备接收任何 PROFINET 信息。

在“试用”组态模式中，SINEC NMS 或 SINEMA 服务器不能通过 PROFINET 协议监控

设备。

常规

设备

该页面包含常规设备信息。

说明  
该页面包含以下框：

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示当前系统时间。系统时间由用户或时钟帧设置：即 SINEC H1 时钟帧、NTP 或 SNTP。
（只读）

• 系统运行时间 (System Up Time)（仅在线时可用）

显示设备自上次重启以来的运行时间。（只读）

• 设备类型 (Device Type)（仅在线时可用）

显示设备的型号标识。（只读）
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• 系统名称 (System Name)
可以输入设备的名称。输入的名称显示在选择区域中。 多支持 255 个字符。系统名称

还显示在 CLI 输入提示中。CLI 输入提示中的字符数是有限的。系统名称前 16 个字符后

面的部分将被截断。

• 系统联系人 (System Contact)
可以输入设备管理责任人的名字。 多支持 255 个字符。

• 位置 (Location)
可以输入设备的位置。输入的安装位置显示在选择区域中。 多支持 255 个字符。

说明

输入框中使用 ASCII 字符 0x20 至 0x7e。 

坐标

在该页面上，可输入地理坐标（符合 WGS84 的椭球面纬度、经度和高度）。 
获取坐标

使用适当的地图来获取设备的地理坐标。

还可以通过 GPS 接收器获取地理坐标。这些设备的地理坐标通常会直接显示，只需在该页

面的输入框中输入即可。
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说明 
该页包含以下输入框，这些输入框 多可包含 32 个字符。

• “纬度”(Latitude) 输入框

输入设备位置的北纬或南纬纬度。

例如，+49° 1´ 31.67" 表示设备位于北纬 +49 度、1 弧分和 31.67 弧秒。

通过在前面加上负号显示南纬。

还可以在数字信息后面附加字母 N（北纬）或 S（南纬），如 49° 1´ 31.67" N。

• “经度”(Longitude) 输入框

输入设备位置的东经或西经值。

例如，+8° 20´ 58.73" 表示设备位于东经 +8 度、20 弧分和 58.73 弧秒。

通过在经度前面加上负号表示西经。

还可以在数字信息后面加上字母 E（东经）或 W（西经），如 8° 20´ 58.73" E。
• “高度”(Height) 输入框

以米为单位输入海拔高度值。

例如，158 m 表示设备位于海拔 158 m 高的位置。

对于低于海平面的高度（例如死海），可在前面添加负号来表示。

代理 IP

组态 IP 地址 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

在此页面上指定设备的 IP 组态。

对于具有多个 IP 接口的设备，此调用引用“Layer 3 (IPv4)”菜单中的“Subnets > Configuration”
菜单项以及其中的 TIA 接口组态。
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说明

该页面包含以下框：

• IP Assignment Method
显示如何分配 IP 地址。

– Static
IP 地址是静态的。在“IP Address”和“Subnet Mask”输入框中输入 IP 设置。

– Dynamic (DHCP)
设备从 DHCP 服务器获得动态 IP 地址。

• IP Address
输入设备的 IP 地址。

单击“Set Values”按钮后会出现以下情况：

– DHCP 客户端被禁用。

可在“System > DHCP > DHCP Client”页面上启用 DHCP 客户端。

– 此 IP 地址也显示在 Internet 浏览器的地址栏中。如果未自动显示，则需要手动在 
Internet 浏览器的地址栏中输入该 IP 地址。

• Subnet Mask
输入设备的子网掩码。

• Default gateway
输入默认网关的 IP 地址，以便可以与其它子网内的设备（如诊断站、电子邮件服务器）进

行通信。

• Agent VLAN ID
从下拉列表中选择 VLAN ID。只可以选择已组态的 VLAN。

说明

环网端口的代理 VLAN ID
需要为环网端口组态“Agent VLAN ID”。

在“802.1D 透明网桥”模式下，此下拉列表呈灰显，另请参见“Layer 2 > VLAN > General”。

说明

更改“agent VLAN ID”
如果组态 PC 通过以太网与设备直接相连，并且您更改了“Agent VLAN ID”，则更改后无法

再通过以太网访问该设备。

• MAC Address
显示设备的 MAC 地址。MAC 地址链接到了硬件，无法修改。
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DNS

DNS 客户端

在该页面，可通过 IPv4 或 IPv6 地址手动组态 多 3 个 DNS 服务器。为手动组态的各 DNS 服
务器分配索引 1 到 3。工业以太网交换机可通过 DHCP 学习 2 个带 Ipv4 地址的 DNS 服务器。

对已学习的 DNS 服务器自动分配索引 6 到 7。
如果有多个 DNS 服务器，则表中的顺序可以指定服务器的查询顺序。 先查询 上面的服

务器。工业以太网交换机上 多可组态 5 个 DNS 服务器。手动组态的 DNS 服务器优先级较高。

DNS 服务器（域名系统）可将域名分配给某个 IP 地址，以便唯一标识设备。

如果启用此功能，工业以太网交换机可以作为 DNS 客户端与 DNS 服务器通信。可在 IP 地址

对话框中输入名称。

说明

只有在网络中存在 DNS 服务器时才能使用 DNS 客户端功能。

说明

该页面包含以下框：

• DNS 客户端 (DNS Client)
根据是否将工业以太网交换机用作 DNS 客户端来启用或禁用。

• 所使用的 DNS 服务器 (DNS server used)
指定设备所使用的 DNS 服务器：

– learned only
设备仅使用 DHCP 分配的 DNS 服务器。

– manual only
设备仅使用手动组态的 DNS 服务器。DNS 服务器必须连接 Internet。 多可组态三个 
DNS 服务器。

– all
设备使用所有可用的 DNS 服务器。

• DNS 服务器 IP 地址 (DNS Server IP Address)
输入 DNS 服务器的 IP 地址。
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该表包含以下列：

• DNS 服务器地址 (DNS Server Address)
显示 DNS 服务器的 IP 地址。

• 来源 (Origin)
显示 DNS 服务器为手动组态还是由 DHCP 分配。

DNS 域
在此页面上， 多可以定义 4 个域名。首先使用主域名来解析主机名称。 
可在此页面上识别或手动组态域名 2 到 4。如果有多个 DNS 服务器，则表中的顺序可以指

定域名的使用顺序。

如果域名已存储，则可选择为某些 IP 地址字段输入主机名称。

说明

该页面包含以下框：

• 主域 (Primary Domain)
输入主域的名称。首先使用该条目来解析主机名称。

• 域名 (Domain Name)
输入其它域的名称。

该表包含以下列：

• 域名 (Domain Name)
显示其它域的名称。

• 来源 (Origin)
显示域名为手动组态还是由 DHCP 分配。

重启

在此菜单中，有一个可用来重新启动设备的按钮，以及用于复位为出厂设置或复位不同配置

文件的默认设置的选项。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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重启

对于重启设备，请注意以下几点：

• 仅在拥有管理员权限时才能重启设备。

• 设备只可以通过该菜单的按钮或适当的 CLI 命令来重启，而不能通过设备的循环上电来

重启。

• 如果设备处于“试用模式”，则必须在重启之前手动保存组态修改。所作的任何修改仅

在单击相关 WBM 页面上的“Set Values”按钮后才会在设备上生效。

• 如果设备在“Automatic Save”模式下，会在设备重启之前自动保存 后的更改。

恢复出厂默认设置

将所有设置复位为出厂设置时，IP 地址和密码均会丢失。之后，设备只能通过串行接口、

SINEC PNI 或 DHCP 寻址。

注意

数据通信故障

在特定连接情况下，之前已正确组态的设备可能会引起数据帧循环传送，从而导致数据通

信故障。

复位为默认值（配置文件）

配置文件针对设备的不同用途提供预组态。

当您以配置文件的默认设置启动设备时，设置将复位为出厂设置，某些参数将针对具体用途

进行设置。与复位为出厂设置不同，用户和密码在重启后保持不变。组态的 IP 地址丢失，因

此之后只能通过串行接口、SINEC PNI 或使用 DHCP 访问设备。

注意

数据通信故障

在特定连接情况下，之前已正确组态的设备可能会引起数据帧循环传送，从而导致数据通

信故障。

重启前，将显示针对配置文件专门进行的设置。配置文件可独立于设备的出厂设置单独使用。
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说明

说明

请注意上述部分提到的各个功能的影响。

为重启设备，该页面上的按钮提供了以下选项：

• Restart
单击该按钮可重启系统。必须在对话框中确认重启操作。重启期间，将重新初始化设备，

重新加载内部固件，并且设备会执行自检。启动组态的设置保持不变，例如设备的 IP 地
址。此外会删除地址表中已学习到的条目。在设备重启期间，可以不关闭浏览器窗口。重

启后，您将需要再次登录。

• Restore Factory Defaults and Restart 
单击该按钮可恢复设备的出厂默认设置并重启设备。必须在对话框中确认重启操作。出

厂设置取决于设备。

• Restart in:
在此处指定经过多少秒后设备重启。

当“Automatic Save”组态模式激活时，会显示一个附加对话框。在此对话框中，可以指定

设备是否应保存当前组态并切换到“Trial”模式。

在任何情况下，设备都会在经过指定的时间后重新启动。

• Schedule restart
单击该按钮时，定时器将启动并倒计时定义的时间。定时器过期后，设备将重新启动。

• Cancel scheduled restart
使用此按钮可以禁用计划重启的定时器。

为重启带预定义配置文件的设备，该页面上的按钮提供了以下选项：

• PROFINET Defaults
单击该按钮可恢复 PROFINET 配置文件的默认设置并重启设备。必须在对话框中确认重启

操作。对话框将显示专门针对使用 PROFINET 协议的操作进行的设置。

• EtherNet/IP Defaults
单击该按钮可恢复 EtherNet/IP 配置文件的默认设置并重启设备。必须在对话框中确认重

启操作。对话框将显示专门针对使用 EtherNet/IP 协议的操作进行的设置。

• Industrial Ethernet Defaults
单击该按钮可恢复工业以太网配置文件的默认设置并重启设备。必须在对话框中确认重

启操作。对话框将显示专门针对工业以太网环境中的操作进行的设置。
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加载并保存

文件类型

文件类型概述

数据类型表包含以下区域。

区域 文件类型 (File 
type)

说明 下载 保存 删除 1)

更新 Firmware 固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创
建的固件下载到设备。

X X --
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区域 文件类型 (File 
type)

说明 下载 保存 删除 1)

组态 Config 此文件包含启动组态。

此外，该设备还包含用户、角色、组和功能权限的

相关定义。密码存储在“Users”文件中。

X X --

ConfigPack 详细组态信息。例如，启动组态、用户、证书、收

藏夹和设备固件（如果已保存）。

X X --

ConfigPackBac
kup

ZIP 文件存储所有已创建的组态备份。 X X X

LoginWelcom
eMessage

txt 文件包含所需的文本或 ASCII 类型。仅支持 
ASCII 格式的纯文本文件。

X X X

RunningCLI 包含 CLI 命令的文本文件

此文件包含 CLI 命令形式的当前组态概览。密码在

此文件中的隐藏方式如下：[PASSWORD]
可下载此文本文件。如果此文件未更改，则不会再

次上传。

-- X --

RunningSINE
MAConfig

将当前设备组态保存为此文件类型，以便传送到 
STEP 7 Basic/Professional。该文件可导入 STEP 7 
Basic/Professional 并可安装在具有相同订货号和

固件版本的设备上。

在可保存文件之前，必须在 WBM 中的“System > 
Load&Save > Passwords”下为

“RunningSINEMAConfig”分配一个密码。另外，还

需要该密码以将文件导入 STEP 7 Basic/
Professional。
另请参见“SINEMAConfig”

-- X --

Script 包含 CLI 命令的文本文件 
可以在设备中上传脚本文件。会相应地执行其中包

含的 CLI 命令。

用于保存和加载文件的 CLI 命令不能使用 CLI 脚本

文件来执行。

X -- --

SINEMAConfig 加载通过 STEP 7 Basic/Professional 导出的组态数

据，以使用该文件类型传送到 WBM。

要加载文件，必须在“System > Load&Save > 
Passwords”下为“SINEMAConfig”分配一个密码。

X -- --
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区域 文件类型 (File 
type)

说明 下载 保存 删除 1)

另外，将文件从 STEP 7 Basic/Professional 导出时

还需要该密码。

另请参见“RunningSINEMAConfig”
Users 带有用户名和密码的文件 X X --
WBMFav WBM 收藏页

该文件包含您在 WBM 中创建的收藏夹。可以下载

该文件和在其它设备中上传该文件。

X X X
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区域 文件类型 (File 
type)

说明 下载 保存 删除 1)

证书和密钥 HTTPSCert 包含密钥的默认 HTTPS 证书

预设及自动创建的 HTTPS 证书均为自签署证书。

强烈建议您创建自己的 HTTPS 证书并使其可用。

建议您使用由可靠外部或内部认证机构签署的 
HTTPS 证书。HTTPS 证书会检查设备的身份并控

制加密数据交换。

可将以下文件类型加载至设备中。 
• .pem

要将具有此数据类型的 HTTPS 证书成功下载到

设备中，该证书必须包含未加密的私钥。

• .p12
对于具有此文件类型的 HTTPS 证书，私钥已加

密并受到密码保护。

要将这些证书成功加载至设备，请在

“Passwords”WBM 页面中输入为该文件指定的

密码。

我们建议使用密钥长度至少为 4096 位、采用 
PKCS#12 格式且受密码保护的证书。

大密钥长度：8192 位

X X X

SSHPrivateKey
ECDSA

SSH 私钥 (ECDSA)
支持 SSH 密钥 ecdsa-sha2-nistp521。
有些文件的访问受密码保护。要将这些文件成功加

载至设备，请在“密码”WBM 页面中输入为该文件

指定的密码。

X X X

SSHPrivateKey
RSA

带和不带密码的 SSH 私钥 (RSA)
支持以下 SSH 密钥：

• rsa-sha2-512
• rsa-sha2-256
有些文件的访问受密码保护。要将这些文件成功加

载至设备，请在“密码”WBM 页面中输入为该文件

指定的密码。

X X X
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区域 文件类型 (File 
type)

说明 下载 保存 删除 1)

服务和日志

 
Debug 此文件包含有关 Siemens 支持的信息。

它已被加密，可通过电子邮件发送给 Siemens 支
持且不会带来安全风险。 

-- X X

DebugExt 此文件包含有关西门子支持的更多详细信息。

它已被加密，可通过电子邮件发送给西门子支持且

不会带来安全风险。保存文件可能需要一些时间。

-- X --

LogFile 带有事件日志表中条目的文件 -- X --
StartupInfo 启动日志文件

该文件包含上次启动时已在日志文件中输入的消

息。

-- X --

信息 EDS 电子数据表 (EDS)
电子数据表用于描述 EtherNet/IP 模式下的设备

-- X --

GSDML 有关设备属性的 PROFINET 信息 -- X --
MIB 专有 MSPS MIB 文件“Scalance_m_msps.mib” -- X --

1) 仅可通过 HTTP/HTTPS 删除。

HTTP

通过 HTTP 加载和保存数据

在此页面中，您可以将设备数据存储在客户端 PC 的外部文件中，或将该数据从客户端 PC 的
外部文件加载到设备中。

也就是说，您也可以通过客户端 PC 上的文件加载新固件等。

说明

此页面仅在在线连接到设备时可用。

此页面在通过 HTTP 或 HTTPS 建立连接时均可用。
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固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

说明

插入/未插入 PLUG 时与先前固件版本的不兼容性

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。

如果此时设备中插入 PLUG，由于 PLUG 仍保持之前 新固件的组态数据，因此重启后状态为

“NOT ACCEPTED”。这样，用户便可以返回之前的 新固件而不丢失任何组态数据。如果不

再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用 WBM 页面系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或

重写 PLUG。

组态文件

说明

组态文件和试用模式/自动保存模式

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在试用模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“System > Configuration”WBM 页面中使用“Write Startup Config”按钮将更改保存在组态文件

中。

CLI 脚本文件

可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。

要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“系统 > 加载和保存 > 密码”(System > Load&Save > Passwords) 下分配

密码。
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可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。

说明

该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示文件类型。

说明

证书文件的大小

对于证书文件，仅支持 大为 8192 位的证书。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。

• 加载 (Load)
可以使用此按钮将文件上传到设备。如果文件类型支持该功能，将启用该按钮。

• 保存 (Save)
可以使用此按钮保存设备中的文件。仅当文件类型支持该功能且文件存在于设备上时，才

会启用该按钮。

• 删除 (Delete)
可以使用此按钮删除设备中的文件。仅当文件类型支持该功能且文件存在于设备上时，才

会启用该按钮。

说明

更新固件之后，请删除 Web 浏览器的缓存。
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TFTP

通过 TFTP 服务器加载和保存数据   
在该页面上，可以组态 TFTP 服务器和文件名。用户也可以将设备数据存储在 TFTP 服务器上

的外部文件中，或将此类数据从 TFTP 服务器的外部文件加载至设备。也就是说，用户也可

以通过 TFTP 服务器上的文件加载新固件等。

固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

说明

插入/未插入 PLUG 时与先前固件版本的不兼容性

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。

如果此时设备中插入 PLUG，由于 PLUG 仍保持之前 新固件的组态数据，因此重启后状态为

“NOT ACCEPTED”。这样，用户便可以返回之前的 新固件而不丢失任何组态数据。如果不

再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用 WBM 页面系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或

重写 PLUG。

组态文件

说明

组态文件和 Trial 模式/自动保存

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在 Trial 模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“系统 > 组态”(System > Configuration) WBM 页面中使用“写入启动组态”(Write Startup 
Config) 按钮可将更改保存在组态文件中。

CLI 脚本文件

可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

用于保存和加载文件的 CLI 命令不能使用 CLI 脚本文件 (Script) 来执行。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。
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要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“系统 > 加载和保存 > 密码”(System > Load&Save > Passwords) 下分配

密码。

可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。

说明

• TFTP 服务器地址 (TFTP Server Address)
输入要与其交换数据的 TFTP 服务器的 IP 地址或 FQDN。

• TFTP 服务器端口 (TFTP Server Port)
在此输入 TFTP 服务器要用于交换数据的端口。如有必要，可以将默认值 69 更改为适合

您需要的值。

该表格包括以下列：

• 文件类型 (File type)
显示文件类型。

说明

证书文件的大小

对于证书文件，仅支持 大为 8192 位的证书。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。
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• 文件名 (File name)
输入文件名。

• 操作 (Action)（仅在线时可用）

选择所需操作。可供选择的选项取决于所选文件类型，例如，只能保存日志文件。

可能的操作包括：

– 保存文件 (Save file)
通过该选项将文件保存到 TFTP 服务器上。

– 加载文件 (Load file)
通过该选项加载 TFTP 服务器中的文件，例如建立安全连接所需的证书。

说明

组态数据具有校验和。如果编辑这些文件，将无法再将这些文件上传到设备。

受密码保护的 config 文件

如果文件受密码保护，则不能通过配有选项 66 和 67 的 DHCP 下载文件。

SFTP

通过 SFTP 服务器加载和保存数据

SFTP（SSH 文件传输协议）传输加密文件。在此页面中组态 SFTP 服务器的访问数据。

还可以将设备数据存储在客户端 PC 上的外部文件中，或将此数据从 PC 的外部文件加载到

设备中。这意味着，您也可以通过位于 Admin PC 上的文件加载新固件等。 
在此页面上，还可以加载建立安全 VPN 连接所需的证书。

固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

组态文件

说明

组态文件和 Trial 模式/自动保存

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在 Trial 模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“System > Configuration”WBM 页面中使用“Write Startup Config”按钮将更改保存在组态文件

中。

CLI 脚本文件
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可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

用于保存和加载文件的 CLI 命令不能使用 CLI 脚本文件 (Script) 来执行。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。

要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“System > Load&Save > Passwords”下分配密码。

可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。

说明

该页面包含以下框：

• SFTP Server Address
输入要与其交换数据的 SFTP 服务器的 IP 地址或 FQDN。

• SFTP Server Port
输入要用于处理数据交换的 SFTP 服务器端口。如有必要，可以将默认值 22 更改为适合

您需要的值。

• SFTP 用户 (SFTP User)
输入要访问 SFTP 服务器的用户。这里假设已在 SFTP 服务器中创建具有相应权限的用户。 
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• SFTP Password
输入用户的密码。

• SFTP Password Confirmation
确认密码。

该表包括以下列：

• Type
显示文件类型。

• Description
显示文件类型的简要说明。

• Filename
在此为每种文件类型预设一个文件名。

说明

更改文件名

可以更改此列中预设的文件名。载入到设备后，更改后的文件名还可用于命令行接口。

• Action
从下拉列表中选择操作。可供选择的选项取决于所选文件类型，例如，只能保存日志文件。

可能的操作包括：

– Save file
通过该选项将文件保存到 SFTP 服务器上。

– Load file
通过该选项加载 SFTP 服务器中的文件。

密码

有些文件的访问受密码保护。要在设备上加载这类文件，需输入在此 WBM 页面上为该文件

指定的密码。

描述

该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示文件类型。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。
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• 设置 (Setting)
选中后，将使用密码。只有在组态了密码的情况下才能启用。

• 密码 (Password)
输入文件的密码。 

• 密码确认 (Password Confirmation)
确认密码。

• 状态 (Status)
显示文件的当前设置是否与设备相匹配。

– 有效 (valid)
“设置”(Setting) 复选框已选中且密码与证书匹配。

– 无效 (Invalid)
“设置”(Setting) 复选框已选中，但密码与证书不匹配或者尚未加载证书。

– '-'
无法评估密码或者尚未使用密码。未选中“设置”(Setting) 复选框。

– 必选项 (Required)
需要输入密码才能使用指定的文件类型。未选中“设置”(Setting) 复选框。

事件

组态

在此页面中指定设备对系统事件的响应方式。启用相应选项，指定设备对事件的响应方式。

要启用或禁用选项，请单击各列的相关设置。
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说明

• Signaling Contact Response
选择信号触点的行为。可能的选项如下：

– conventional
默认的信号触点设置。故障 LED 显示错误/故障，信号触点断开。错误/故障状态不再

存在时，故障 LED 熄灭，并且信号触点闭合。

– User defined
信号触点的工作方式不取决于已发生的错误/故障。可以根据用户操作的要求断开或闭

合信号触点。

• Signaling Contact Status
从下拉列表中选择信号触点的状态。可能的状态如下：

– close
信号触点闭合。

– open
信号触点断开。

• Log Table Alarm Threshold
为每个严重程度条目设置限值。对于每种严重程度， 多可以包含 2000 个条目。 
如果接收下一条目将达到指定的限值，则会输出报警消息，例如，如果指定了 1950，接

收条目 1949 后，将输出已达到限值 1950 的消息。

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• E-mail/Trap/Log table/Syslog/Errors
选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。

• Copy to Table
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。
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表 2 包含以下列：

• Event
Event 列包含以下值：

– Cold/Warm Start
设备已由用户开启或重启。

– Link Change
只有在对接口状态进行监视并做出更改时才会发生该事件，请参见“System > Fault 
Monitoring > Link Change”。

– Authentication Failure
当试图用错误的密码访问时会发生该事件。

– RMON Alarm 
发生了与系统远程监视相关的报警或事件。

– Power Change
仅当对电源线路 1 和 2 进行监视时才会发生该事件。表明线路 1 或线路 2 发生变化，

请参见“System > Fault Monitoring > Power Supply”。
– RM status change

冗余管理器已识别到环网出现中断或恢复的情况，并已相应地切换线路。

– Spanning Tree Change
STP、RSTP 或 MSTP 拓扑发生变化。

– Fault State Change
故障状态发生变化。故障状态可能涉及已激活的端口监视、信号触点的响应或电源监

视。

– Standby State Change
已建立备用连接的设备（主设备或从设备）激活或禁用了与其它环网之间的链路（备

用端口）。数据通信从一个以太网连接（主设备的备用端口）重定向到其它以太网连接

（从设备的备用端口）。

– VRRP State Change (only with routing using VRRP) 
虚拟路由器的状态发生变化。

– Loop Detection
在网段中检测到回路。

– Diagnostics Alarms
诊断值已降至特定限值以下或超出特定限值。

– OSPF State Change
OSPF 的状态已发生变化。

– 802.1X Port Authentication State Change
此事件在 802.1X 身份验证时发生。

– PoE State Change
PoE 状态已发生变化。

– FMP Status Change
接收功率或功率损耗值已降至特定限值下。
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– Link Check
在光纤传输链路上检测到中断。

– CLI Script File
在 CLI 脚本文件中检测到错误。

– NTP (secure)
使用安全 NTP 时发生错误，例如指定的密钥长度错误。

– Configuration Change
组态被保留。

– MRP Interconnection State Change
在 MRP 互连域中发生从主连接到次连接或相反的切换。

– Service Information
对于某些事件，即使没有组态，也可以在日志表中进行输入。对于这些事件，用户可

以在此组态其它后续操作（电子邮件、陷阱、系统日志）。

• E-mail
设备发送电子邮件。仅当已设置 SMTP 服务器并已启用“SMTP Client”功能时，该类型才可

用。

• Trap
设备发送 SNMP 陷阱。仅当已在“System > Configuration”中启用“SNMPv1 Traps”时，该功

能才可用。

• Log table
设备在事件日志表中写入一个条目，请参见“Information > Log Table”

• Syslog
设备将一个条目写入系统日志服务器。仅当已设置系统日志服务器并已启用“Syslog client”
功能时，该功能才可用。

• Fault
设备触发故障。故障 LED 亮起

严重程度过滤器 (Severity Filters)
在此页面上，设置发送系统事件通知的阈值级别。
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设置

该表包括以下列：

• Client Type
选择要设置的客户端类型：

– E-mail
通过电子邮件发送系统事件消息

– Log table
在日志表中输入系统事件。

– Syslog
在 Syslog 文件中输入系统事件。

• Severity
选择所需级别。可能的设置如下：

– Info
处理严重程度不低于“Info”级别的系统事件。

– Warning
处理严重程度不低于“Warning”级别的系统事件。

– Critical
处理严重程度不低于“Critical”级别的系统事件。

SMTP 客户端 (SMTP Client)

常规

通过电子邮件进行网络监视

如果发生事件，设备可自动向维修技工等人员发送电子邮件。该电子邮件包含发送设备的标

识、以普通文本描述的原因以及时间戳。这样便可基于电子邮件系统使用很少的节点为网络

建立集中式网络监视。

必须在事件中启用“电子邮件”(E-mail) 设置以便发送电子邮件。可发送的消息取决于设置的

严重程度。在“接收方”(Recipient) 选项卡中组态关联的电子邮件地址，测试期间或发生故

障时，设备会将电子邮件发送到该地址。
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发送电子邮件的要求

• 在“系统 >事件 > 组态”(System > Events > Configuration) 中，已针对相关事件激活“电

子邮件”(E-mail)。 
• 所需严重程度是在“系统 > 事件 > 严重等级”(System > Events > Severity level) 下组态

的。 
• “系统 > SMTP 客户端 > 接收方”(System > SMTP Client > Recipient) 下至少存在一个条目，

且“发送”(Send) 设置已激活。

说明

该页面包含以下框：

• SMTP 客户端 (SMTP Client)
启用或禁用 SMTP 客户端。

• SMTP 服务器地址 (SMTP Server Address)
输入 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全限定域名）。

该表包含以下列：

• Status
指定是否要使用该 SMTP 服务器。

• SMTP 服务器地址 (SMTP Server Address)
显示 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全限定域名）。

• 发送方电子邮件地址 (Sender Email Address)
输入在电子邮件中指定的发送方电子邮件地址。 

• 用户名 (User Name)
如有必要，可输入用于在 SMTP 服务器上进行验证的用户名。

• 密码 (Password)
如有必要，可输入用于在 SMTP 服务器上进行验证的密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入密码。

• 端口 (Port)
输入可用来访问 SMTP 服务器的端口。

出厂设置： 
– 25（无）

– 465（SSL/TLS 和 StartTLS）
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• 安全性 (Security)
指定将电子邮件从设备传送到 SMTP 服务器时是否加密。仅当 SMTP 服务器支持所选设置

时才可实现。  

说明

双因素验证 (2FA)
不支持双因素验证。 

– SSL/TLS
– StartTLS 
– 无 (None)

电子邮件以未加密形式传送。

• 测试 (Test) （仅在线时可用）

向组态的接收方发送一封测试电子邮件。

• 测试结果 (Test result)（仅在线时可用）

显示电子邮件是否发送成功。如果发送不成功，消息中会包含可能的原因。 

接收人 (Recipient)
在此页面上指定发生事件时电子邮件的接收方。 

说明

该页面包含以下框：

• SMTP 服务器 (SMTP Server)
指定发送电子邮件所使用的 SMTP 服务器。 

• SMTP 收件方的电子邮件地址 (Email address of the SMTP recipient)
输入设备会将电子邮件发送到的电子邮件地址。

该表包含以下列：

• SMTP 服务器 (SMTP Server)
显示与条目相关的 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全

限定域名）。

• 发送 (Send)
当启用时，设备将向此接收方发送一封电子邮件。 

• SMTP 收件方的电子邮件地址 (Email address of the SMTP recipient)
显示电子邮件地址，发生故障时，设备会将电子邮件发送到该地址。
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DHCPv4

DHCP 客户端

DHCP 模式设置

如果设备组态为 DHCP 客户端，则它将启动 DHCP 查询。作为对查询的回复，设备将从 DHCP 
服务器接收 IPv4 地址。服务器管理从它分配 IPv4 地址的地址范围。还可以对服务器进行组

态，使得客户端发出请求后，总是接收到同一个 IPv4 地址。

说明

• 保持连接 (Keep Alive)
启用此项后，IP 地址在发生连接故障时被保留，不会复位为 0.0.0.0。默认情况下“保持

连接”处于启用状态。如果禁用“保持连接”，则 IP 地址会在发生通信故障时复位为 
0.0.0.0。

• DHCP 客户端组态文件请求（66、67 选项）(DHCP client configuration file request 
(opt. 66, 67))
如果想要 DHCP 客户机使用选项 66 和 67 下载并随后启用某个组态文件，则选择此选项。

• DHCP 模式 (DHCP Mode)
选择 DHCP 模式。可能的模式如下：

– 通过 MAC 地址 (via MAC Address)
基于 MAC 地址识别设备。

– 基于 DHCP 客户端 ID (via DHCP Client ID)
基于自由定义的 DHCP 客户端 ID 识别设备。

– 基于系统名称 (via System Name)
基于系统名称进行标识。如果设备名称的长度为 255 个字符，则 后一个字符不用于

识别设备。

– 站的 PROFINET 名称 (PROFINET Name of Station)
基于站的 PROFINET 名称识别设备。

– 基于 IAID 和 DUID (via IAID and DUID)
借此，DHCP 客户端可登录到支持 IPv4 和 IPv6 并行工作的 DHCP 服务器。 
通过 IAID 和 DUID 进行识别，并且能精确地识别出设备的一个 IP 接口。 
IAID（接口关联标识符）：至少为每个 IP 接口生成一个 IAID。在 DHCP 客户端重新启

动时 IAID 保持不变。

DUID（DHCP 唯一标识符）：对服务器和客户端进行唯一标识，适用于设备的所有 IP 
接口。重启后，DUID 保持不变，除非用户对其进行更改。 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2719



• DUID 类型 (DUID-Type)
指定要使用的 DUID 类型。DUID 类型在 RFC 3315 中进行定义。

– DUID-LLT
DUID 基于接口的链路层地址和时间戳

– DUID-EN
DUID 由供应商进行分配（EN = 企业编号）

– DUID-LL
DUID 基于接口的链路层地址

• 链路层地址和时间 (LLT) (Link-layer Address Plus Time (LLT))
该值基于接口的链路层地址和时间戳。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。可以

根据需要对其进行更改。 
• 供应商企业编号 (EN) (Vendor Enterprise Number (EN))

该值基于特定于供应商的企业编号。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。可以根

据需要对其进行更改。 
• 链路层地址 (LL) (Link-layer address (LL))

链路层地址基于 MAC 地址。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。可以根据需要对

其进行更改。

该表包含以下各列：

• 接口 (Interface)
与设置相关的接口。

• DHCP
为相关接口启用或禁用 DHCP 客户端。

• IAID 值 (IAID Value)
接口（DHCP 客户端）基于 DHCP 服务器自行识别时所使用的值。

DHCP 服务器 (DHCP Server)
可将设备用作 DHCP 服务器。从而可自动为相连的设备分配 IP 地址。既可以通过指定的地址段

（池）动态分布 IP 地址，也可以将一个特定的 IP 地址分配给一个特定设备。

说明

删除 DHCP 服务器绑定

如果禁用或删除 IPv4 地址段，或重启 DHCP 服务器，则 DHCP 服务器绑定将被删除，请参见

“Information > DHCP Server”。

该页面的结构取决于设备有多少个 VLAN IP 接口。
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要求

将所连设备组态成从 DHCP 服务器中获取 IP 地址。

带有一个 VLAN IP 接口的设备

在本页面上，指定通过特定端口分配的 IPv4 地址。

说明

该页面包含以下框：

• DHCP Server
启用或禁用设备上的 DHCP 服务器。

说明

为避免 IPv4 地址发生冲突，在网络中只能将一个设备组态为 DHCP 服务器。

• Probe address with ICMP Echo before offer
选中后，DHCP 服务器会检查是否已经分配 IP 地址。为此，DHCP 服务器会向特定 IPv4 地
址发送 ICMP 回送消息 (ping)。如果未收到应答，则会分配 IPv4 地址。

说明

如果是静态分配，则将不会执行该检查。

说明

如果网络中存在回送服务默认被禁用的设备，则可能发生 IPv4 地址冲突。为避免这种情

况发生，请为这样的设备分配 IPv4 地址段以外的 IPv4 地址。

该表包括以下列：

• Pool ID
显示 IPv4 地址段编号。如果单击“Create”按钮，会创建一个具有唯一编号的新行（池 ID）。

• Name
显示 IPv4 地址段名称。创建新条目时，会自动输入名称“pool_x”，其中 x 代表连续数字。

可以更改名称。

• Port
指定将分配此 DHCP 池 IPv4 地址的端口。

分配要求接口的 IPv4 地址处于 IPv4 地址段子网范围内。否则，接口不会分配任何 IPv4 地
址。
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• Enable
指定是否会使用此 IPv4 地址。

说明

如果启用 IPv4 地址，在此 DHCP 选项卡中的设置将呈灰显状态，不能进行编辑。

• IP Address
输入将通过指定端口分配的 IPv4 地址。

• Subnet
输入与 IPv4 地址匹配的子网掩码。使用 CIDR 表示法。

• Lease Time (sec)
指定分配的 IPv4 地址保持有效的秒数。当租用时间过半后，DHCP 客户端可延长所分配 
IPv4 地址的有效时间。当整个时间段过期后，DHCP 客户端需要请求新的 IPv4 地址。

带有若干 VLAN IP 接口的设备

在此页面上指定地址段，所连设备接收该地址段的任一 IP 地址。在“Static Leases”中组态 IP 
地址的静态分配。

说明

• DHCP Server
启用或禁用设备上的 DHCP 服务器。

说明

为避免 IPv4 地址发生冲突，在网络中只能将一个设备组态为 DHCP 服务器。

如果要在 VRRP 组的设备上运行 DHCP 服务器，请注意“Layer 3 (IPv4/IPv6) > VRRP/VRRPv3 
> Router”部分的信息。

• Probe address with ICMP Echo before offer
选中后，DHCP 服务器会检查是否已经分配 IP 地址。为此，DHCP 服务器会向特定 IPv4 地
址发送 ICMP 回送消息 (ping)。如果未收到应答，则会分配 IPv4 地址。

说明

如果是静态分配，则将不会执行该检查。

说明

如果网络中存在回送服务默认被禁用的设备，则可能发生 IPv4 地址冲突。为避免这种情

况发生，请为这样的设备分配 IPv4 地址段以外的 IPv4 地址。
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该表包括以下列：

• Pool ID
显示 IPv4 地址段编号。如果单击“Create”按钮，会创建一个具有唯一编号的新行（池 ID）。

• Interface
选择一个 IP 接口或路由器端口。IPv4 地址通过此接口动态分配。分配要求接口的 IPv4 地
址处于 IPv4 地址段子网范围内。否则，接口不会分配任何 IPv4 地址。

• Enable
指定是否会使用此 IPv4 地址段。

说明

如果启用 IPv4 地址，在此 DHCP 选项卡中的设置将呈灰显状态，不能进行编辑。

• Subnet
输入与 IPv4 地址匹配的子网掩码。使用 CIDR 表示法。

说明

对其它选项卡的影响

当组态复选框“Subnet”、“Lower IP address”和“Upper IP address”时，“Port-IP Address 
Mapping”选项卡相应 DHCP 池中的行将被删除。如果删除组态信息，“Port-IP Address 
Mapping”选项卡中的行再次可用。

• Lower IP Address
输入用于指定动态 IPv4 地址段起始的 IPv4 地址。此 IPv4 地址必须处于为“Subnet”组态的

网络地址范围内。

• Upper IP address
输入用于指定动态 IPv4 地址段结束的 IPv4 地址。此 IPv4 地址必须处于为“Subnet”组态的

网络地址范围内。

• Lease Time (sec)
指定分配的 IPv4 地址保持有效的秒数。当租用时间过半后，DHCP 客户端可延长所分配 
IPv4 地址的有效时间。当整个时间段过期后，DHCP 客户端需要请求新的 IPv4 地址。

端口 IP 地址映射

在该页面上，为特定端口分配一个 IP 地址。在“DHCP 服务器”(DHCP Server) 选项卡中创建 
IPv4 地址段后，此选项卡中将创建一个新行。本页面上的组态影响“DHCP 服务器”(DHCP 
Server) 和“端口范围”(Port Range) 选项卡。
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说明

该表包含以下各列：

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。为每个地址段创建一行。

• 端口 (Port)
从下拉列表中选择设置。可选择以下设置选项：

– Px.y
指定将分配此 IPv4 地址的端口。只能选择位于相应 VLAN 内的端口。如果您选择一个

端口，在“端口范围”(Port Range) 选项卡中，仅启用此端口。

– 不选择 (Not Selected)
使用此设置后，在“端口范围”(Port Range) 选项卡中，不选中端口或选中不止一个端

口。如果您选择“不选择”(Not Selected)，将禁用“端口范围”(Port Range) 选项卡中

的所有端口。

• IP 地址 (IP Address)
输入 IPv4 地址。在“DHCP 服务器”(DHCP Server) 选项卡中，相应地勾选“低位 IP 地
址”(Lower IP address) 和“高位 IP 地址”(Upper IP address) 复选框。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
输入相应的子网掩码。在“DHCP 服务器”(DHCP Server) 选项卡中，相应地勾选“子

网”(Subnet) 复选框。

端口范围 (Port Range)
在此页面上，定义用来分配地址段内 IPv4 地址的端口。

在“DHCP 服务器”(DHCP Server) 选项卡中创建 IPv4 地址段后，此选项卡中将创建一个新行，

并且会选择当前位于相应 VLAN 中的所有端口。如果您稍后向 VLAN 添加端口，则在此选项

卡中不会自动启用这些端口。

说明

该表包含以下各列：

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。为每个地址段创建一行。

• 接口 (Interface)
显示分配的 VLAN IP 接口。
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• 所有端口 (All ports)
从下拉列表中选择设置。可选择以下设置选项：

– 启用 (Enabled)
为相关 VLAN 的所有端口启用该复选框。

– 禁用 (Disabled)
为相关 VLAN 的所有端口禁用该复选框。

– 无变化 (No Change)
表保持不变。

• Px.y
指定将用于分配地址段的 IPv4 地址的端口。只能选择位于相应 VLAN 内的端口。

说明

对其它选项卡的影响

• 如果要仅启用一个端口，应在“端口 IP 地址映射”(Port-IP Address Mapping) 选项卡中选择
该项。

• 如果“端口 IP 地址映射”(Port-IP Address Mapping) 选项卡中未启用任何端口或启用多个端
口，选择设置“未选择”(Not Selected)。

DHCP 选项

在此页面上指定 DHCP 服务器支持的 DHCP 选项。RFC 2132 中定义了各种 DHCP 选项。

创建 IPv4 地址段后，会自动创建 DHCP 选项 1、3、6、66 和 67 。除了 DHCP 选项 1 以外，

其它选项均可被删除。在使用 DHCP 选项 1 时，将自动设置用户针对“DHCP Server”中的地址

段输入的子网掩码。在使用 DHCP 选项 3 时，可使用复选框将设备的内部 IPv4 地址设置为 
DHCP 参数。

说明

该页面包含以下框：

• Pool ID
选择所需的 IPv4 地址段。

• Option Code
输入所需 DHCP 选项的编号。RFC 2132 中定义了各种 DHCP 选项。下段列出了所支持的 
DHCP 选项。
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该表包括以下列：

• Select
选中要删除的行中的复选框。

• Pool ID
显示 IPv4 地址段编号。

• Option Code
显示 DHCP 选项的编号。

• Description
显示 DHCP 选项的说明。

• Use Interface IP
如果启用该复选框，则会将 IPv4 地址用作分配给 VLAN IP 地址的默认网关。如果禁用该

复选框，则可以输入 IPv4 地址。

• Value
输入要传输至 DHCP 客户端的 DHCP 参数。内容取决于 DHCP 选项。

– DHCP 选项 3（默认网关）

输入一个 DHCP 参数作为 IPv4 地址，例如 192.168.100.2。
– DHCP 选项 6 (DNS)

输入一个 DHCP 参数作为 IPv4 地址，例如 192.168.100.2。可指定 多三个 IPv4 地
址，地址之间以逗号分隔。

– DHCP 选项 12（主机名称）

以字符串格式输入主机名称。

– DHCP 选项 15（域名）

输入客户端所在的域的名称。

– DHCP 选项 43（供应商特定信息）

为相应的池组态选项 43 时，该信息将从服务器发送到客户端。

– DHCP 选项 66（TFTP 服务器）

输入一个 DHCP 参数作为 IPv4 地址，例如 192.168.100.2。
– DHCP 选项 67（引导文件名称）

以字符串格式输入引导文件的名称。 

支持的 DHCP 选项

支持以下 DHCP 选项：

• 选项 1
• 选项 3
• 选项 6
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• 选项 12
• 选项 15
• 选项 43
• 选项 66
• 选项 67

中继代理信息

在此页面上定义,为具有某远程 ID 和电路 ID 的设备分配来自特定地址段的 IPv4 地址。

如果您为某个地址段创建此类条目，则相应地址段的端口仅通过 DHCP 中继代理（选项 82）
响应 DHCP 查询。可为相同的 VLAN IP 接口创建更多地址段，以使端口响应不同请求。

说明

该页面包含以下框：

• 池 ID (Pool ID)
选择所需的 IPv4 地址段。

• 远程 ID (Remote ID)
输入远程 ID。

• 电路 ID (Circuit ID)
输入电路 ID。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。

• 远程 ID (Remote ID)
显示远程 ID。

• 电路 ID (Circuit ID)
显示电路 ID。

静态租用

在此页面上定义，根据 DHCP 客户端的客户端 ID 或 MAC 地址为其分配一个预设的 IPv4 地址。
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描述

该页面包含以下框：

• 池 ID (Pool ID)
选择所需的 IPv4 地址段。

• 客户端标识方法 (Client identification method)
选择用于标识客户端的方法。

– Ethernet MAC
客户端按照其 MAC 地址进行标识。

– 客户端 ID (Client ID)
客户端按照自由定义的 DHCP 客户端 ID 进行标识。

– DUID
客户端通过 DUID 标识。

• 值 (Value)
输入客户端的 MAC 地址 (Ethernet MAC)、客户端 ID (Client ID) 或 DUID (DUID)。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。

• 标识方法 (Identification method)
显示客户端是根据其 MAC 地址还是客户端 ID 进行标识。

• 值 (Value)
显示客户端的 MAC 地址或客户端 ID。

• IP 地址 (IP Address)
指定将分配给客户端的 IPv4 地址。IPv4 地址必须在 IPv4 地址段范围内。

• 注释 (Comment)
如有必要，输入注释。

主机选项

在此页面上指定 DHCP 服务器支持的 DHCP 选项。RFC 2132 中定义了各种 DHCP 选项。

创建 IPv4 地址段后，会自动创建 DHCP 选项 1、3、6、66 和 67 。除了 DHCP 选项 1 以外，

其它选项均可被删除。在使用 DHCP 选项 1 时，将自动设置用户针对“DHCP 服务器”(DHCP 
Server) 中的地址段输入的子网掩码。在使用 DHCP 选项 3 时，可使用复选框将设备的内部 
IPv4 地址设置为 DHCP 参数。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2728 编程和操作手册, 11/2022



描述

该页面包含以下框：

• 池 ID (Pool ID)
选择所需的 IPv4 地址段。

• 客户端 (Client)
选择想要设置 DHCP 选项的设备。

• 选项代码 (Option Code)
从此下拉列表中选择 DHCP 选项。可使用以下选项：

– “主机名称 (12)”(Host Name (12))
– “TFTP 服务器名称 (66)”(TFTP Server Name (66))
– “启动文件名 (67)”(Bootfile Name (67))

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中此复选框以标记要删除的行。

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。

• 标识方法 (Identification Method)
显示标识客户端的方式。可做以下选择：

– MAC
– Client-ID 

• 值 (Value)
显示在“静态租约”(Static Leases) 下分配的“标识方法”(Identification Method) 的值。

• 选项代码 (Option Code)
显示 DHCP 选项。

• 选项代码 (Option Code)
根据所选选项代码，输入主机名称、TFTP 服务器名称或启动文件名。

DHCPv6

DHCPv6 客户端

在此页面上，指定 DHCPv6 客户端是否不仅接收了组态设置，而且还接收了 IPv6 地址，或

指定该客户端是否支持“前 代理”功能。 
前 代理
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DHCPv6 服务器负责代理 DHCPv6 客户端的 IPv6 前 的分配。为此，必须在 DHCPv6 客户端

上将 IPv6 接口组态为 PD 客户端。通过 PD 客户端，DHCPv6 客户端将从 DHCPv6 服务器中

获取 IPv6 前 ，并以前 名称的形式对其进行存储。DHCPv6 客户端的 IPv6 接口应该采用

被组态为所谓的 PD 子客户端的前 。

在“System > DHCPv6 > DHCPv6 PD Sub-Client”下组态 PD 子客户端。

显示框说明

该页面包含以下内容：

• Interface
选择用来运行 DHCPv6 客户端的 IP 接口。

• Enable
为相关接口启用或禁用 DHCPv6 客户端。

• Mode
指定程序。 
– 与状态相关：从 DHCPv6 服务器中获取 IPv6 地址和组态文件 
– 与状态无关：仅从 DHCPv6 服务器中获取组态文件 
– 前 代理：DHCPv6 客户端负责 IPv6 前 的分配

• Prefix Name
输入前 名称，该名称将由 DHCPv6 路由器进行进一步分配。只有在“前 代理”程序

中才能进行编辑。DHCPv6 路由器以该名称对 DHCPv6 服务器的 IPv6 前 进行存储。  
• 快速提交

启用了 IPv6 程序后，将缩短地址分配。仅使用 2 条 DHCPv6 消息（SOLICIT 和 REPLY），

而不是 4 条 DHCPv6 消息（SOLICIT、ADVERTISE、REQUEST 和 REPLY）。有关消息的更

多信息，请参见 RFC 3315。

DHCPv6 PD 子客户端

在此页面上指定将使用前 的 DHCPv6 客户端的 IPv6 接口。 
通过作为 IP 地址向其分配前 名称后跟前 以及所需前 长度，来实现该过程。在这里，所

组态前 的第一位将被前 名称中所存储的值替代。

PD 子客户端以前 名称、前 和前 长度形成 IPv6 地址。

示例：

以前 名称“test”存储以下 IPv6 前 ：2001:DB8:1234::/48 
前  = 2002:AF9:5678::1
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前 长度 = 64
通过这些设置，PD 子客户端形成以下 IPv6 地址：2001:DB8:1234::1

显示值说明

该页面包含以下内容：

• Interface
选择用作 PD 子客户端的接口。只能选择 IP 接口。

• Prefix Name
输入前 名称，该名称将由 PD 路由器进行进一步分配。PD 路由器以该名称对 DHCPv6 服
务器的 IPv6 前 进行存储。

• Prefix
指定主机的网络标识符。 

• Prefix Length
输入属于前 的左侧位数

该表包含以下各列：

• Interface Name
显示接口名称

• Prefix Name
显示前 名称。 

• Prefix
显示前 。

• Prefix Length
显示前 长度。

• 生成的地址 (Generated Address)（仅在线时可用）

显示由前 名称、前 和前 长度所组成的 IPv6 地址。
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SNMP

常规

SNMP 组态

在该页面对 SNMP 进行基本设置。根据希望应用的功能启用相应的复选框。

说明

固件更新期间的 SNMPv3 组态

自固件版本 4.3 和固件版本 6.4 开始，SNMPv3 组态的参数可在多个页面上提供：

要删除 SNMPv3 组态，请按以下步骤操作：

1. 删除预定义视图 SIMATICNETRD 和 SIMATICNETWR 以外的所有 SNMPv3 视图。

2. 删除所有 SNMPv3 访问。

3. 删除“SNMPv3 用户与组的映射”(SNMPv3 User to Group mapping) 表中的所有条目。

4. 删除所有 SNMPv3 用户。
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说明

该页面包含以下框：

• SNMP
从下拉列表中选择 SNMP 协议。可能的设置如下：

– “-”（已禁用）

已禁用 SNMP。
– SNMPv1/v2c/v3

支持 SNMPv1/v2c/v3。

说明

注意版本 1 和 2c 的 SNMP 不包含任何安全机制。

– SNMPv3
仅支持 SNMPv3。

• SNMPv1/v2c Read-Only
如果启用此选项，则 SNMPv1/v2c 仅可读取 SNMP 变量。

说明

团体字符串

由于安全考虑，请勿使用标准值“public”或“private”。请在初始安装之后更改团体字符串。

建议团体字符串的 小长度为 6 个字符。

出于安全原因，只能通过 SNMPv1/v2c Read Community String 对 SNMPCommunityMIB 
的对象进行有限访问。通过 SNMPv1/v2c Read/Write Community String，可以对 
SNMPCommunityMIB 进行完全访问。

• SNMPv1/v2c Read Community String
输入框输入 SNMP 协议的读访问团体字符串。

• SNMPv1/v2c Read/Write Community String
输入 SNMP 协议的读写访问团体字符串。

• SNMPv3 用户移植 (SNMPv3 User Migration)
– 已启用

如果启用该功能，会生成一个可移植的 SNMP 引擎 ID。可以将已组态的 SNMPv3 用户

传送至不同的设备。

如果启用该功能并将设备的组态加载到另一个设备，将保留组态的 SNMPv3 用户。

– 已禁用

如果禁用该功能，会生成一个设备特定的 SNMP 引擎 ID。要生成此 ID，需要使用设备

的代理 MAC 地址。不得将此 SNMP 用户组态传送至其它设备。

如果将设备的组态加载到另一个设备，将删除所有组态的 SNMPv3 用户。
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• SNMP 引擎 ID (SNMP Engine ID)
显示 SNMP 引擎 ID。

• SNMP 代理监听端口 (SNMP Agent Listen Port)
指定 SNMP 代理等待 SNMP 查询所使用的端口。标准端口 161 为默认端口。可选择输入

标准端口 162 或 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围中的端口号。

SNMPv3 用户

用户特定的安全设置   
在此页面上，可以创建新的 SNMPv3 用户以及修改或删除现有用户。基于用户的安全模型采

用用户名概念；换言之，所有帧中都会加入用户 ID。发送方和接收方均会检查此用户名和

适用的安全设置。

说明

该页面包含以下框：

• 用户名 (User Name)
输入可自由选择的用户名。输入相关数据之后，不可以再修改该名称。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 用户名 (User Name)
显示已创建的用户。

• 验证协议 (Authentication Protocol)
指定验证协议以为其存储密码。

可使用以下设置：

– 无 (None)
– MD5
– SHA

• 加密协议 (Encryption Protocol)
指定加密协议以为其存储密码。此下拉列表仅在已选择验证协议后方可启用。

可使用以下设置：

– 无 (None)
– DES
– AES
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• 身份验证密码 (Authentication Password)
在第一个输入框中输入身份验证密码。该密码必须至少 1 个字符， 多 32 个字符。

说明

密码的长度

作为实现 优安全性的重要举措，我们建议，密码的 小长度为 6 个字符，且应包含特

殊字符、大/小写字母和数字。 

• 验证确认密码 (Authentication Password Confirmation)
重复输入以确认密码。 

• 隐私密码 (Privacy Password)
输入加密密码。该密码必须至少 1 个字符， 多 32 个字符。

说明

密码的长度

作为实现 优安全性的重要举措，我们建议，密码的 小长度为 6 个字符，且应包含特

殊字符、大/小写字母和数字。 

• 隐私密码确认 (Privacy Password Confirmation)
再次输入加密密码以进行确认。

SNMPv3 用户与组的映射

组成员的组态

在该 WBM 页面上将用户分配给 SNMPv3 组。每个用户只能是一个组的成员。

说明

该页面包含以下框：

• 组名称 (Group Name)
输入将分配给该用户的组。

• 用户名 (User Name)
选择要成为指定组成员的用户。下拉列表仅包含尚未分配给组的用户。
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 组名称 (Group Name)
显示 SNMPv3 组。如果尚未为组定义访问权限，只能稍后再更改组名称。

• 用户名 (User Name)
显示属于该组成员的用户。

SNMPv3 访问

安全设置和权限分配

SNMP 版本 3 允许在协议级分配权限，以及身份验证和加密。安全等级和读/写权限按照组

来定义。这些设置会自动应用到组内的每个成员。

说明

可为组分配不同安全等级的不同访问权限。如果没有为某一安全等级定义访问权限，对于使

用该安全等级的组的成员来说，不能对设备进行访问。

说明

该页面包含以下框：

• Group Name
选择组的名称。

• Security Level
选择要为其定义组访问权限的安全等级（身份验证、加密）：   
– No Auth/no Priv.

未启用验证/未启用加密。

– Auth/no Priv.
已启用验证/未启用加密。

– Auth/Priv.
已启用验证/已启用加密。
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该表包括以下列：

• Select
选择要删除的行。

• Group Name
显示定义的组名称。

说明

指定了组名称和安全等级之后，在组创建之后再无法对其进行修改。如果要更改组名称

或安全等级，将必须删除该组并重新创建，然后重新指定新名称。

• Security Level
显示组态的安全等级。

• Read View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以对具有指定 Security Level 的组成员分配读访问权限。

• Write View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以对具有指定 Security Level 的组成员分配写访问权限。

说明

要实现写访问，还需启用读访问。

• Notify View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以供具有已定义安全等级的组成员在进行 SNMP 通知时使用。

SNMPv3 视图

SNMPv3 视图的组态

在此页面中组态 SNMP 视图的参数。

说明

控制 SNMPv1 和 SNMPv2c 访问

在内部使用预组态的 SIMATICNETRD 和 SIMATICNETWR 视图控制 SNMPv1 和 SNMPv2c 访
问。如果删除或更改这些视图，会直接影响 SNMPv1 和 SNMPv2c 访问。
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说明

该页面包含以下框：

• 视图名称 (View Name)
选择要组态的视图名称。始终需要将 SNMPv3 视图分配给 SNMPv3 访问。因此，需要在

“SNMP Access”选项卡的表中输入新的 SNMPv3 视图。

• MIB 树 (MIB Tree)
选择将用于 SNMPv3 视图的 MIB 区域的 Object Identifier (OID)。可用选项如下：

– iso
– std
– member-body
– org
– mgmt
– private
– snmpV2
下拉列表仅包含常用的 OID。如果需要使用未列出的特定 OID 的组态，可通过 CLI 使
用 snmp view 命令进行组态。该 OID 随后会显示在 WBM 的概览表中。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 视图名称 (View Name)
SNMPv3 视图的名称。

• MIB 树 (MIB Tree)
SNMPv3 视图的 MIB 区域的 OID。

• 视图类型 (View Type)
可用选项如下：

– 包含 (Included)
MIB OID 及其下级节点是 SNMPv3 视图的组成部分。可以访问相应的 MIB 对象。

– 排除 (Excluded)
MIB OID 及其下级节点不是 SNMPv3 视图的组成部分。不能访问相应的 MIB 对象。

通知

如果发生报警事件，设备 多可同时向十个不同的管理站发送 SNMP 通知（陷阱和通知信

息）。仅对“事件”(Events) 菜单中指定的事件发送通知。
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说明

该页面包含以下框：

• SNMPv1 陷阱 (SNMPv1 Traps)
启用或禁用 SNMPv1 陷阱的发送。此设置将影响 SNMPv1 陷阱的所有接收方，对 
SNMPv2c 和 SNMPv3 通知的接收方无影响。

• SNMPv1/v2c Trap Community String
输入用于发送 SNMPv1/v2c 通知的团体字符串。

• SNMPv3 通知用户 (SNMPv3 Notify User)
选择接收 SNMPv3 通知的用户。

• SNMPv3 通知安全等级 (SNMPv3 Notify Security Level)
选择要用于 SNMPv3 通知的安全等级（验证、加密）。为此，必须组要用户和访问权限。

可用选项如下：

– 无验证/无加密 (no Auth/no Priv)
未启用验证/未启用加密。

– 验证/无加密 (Auth/no Priv)
已启用验证/未启用加密。

– 验证/加密 (Auth/Priv)
已启用验证/已启用加密。

• 通知接收方类型 (Notification Receiver Type)
接收方类型指定 SNMP 版本和通知类型。SNMP Inform 通知必须由接收方确认，SNMP 陷
阱则无需如此。可用选项如下：

– SNMPv1 Trap
– SNMPv2c Trap
– SNMPv2c Inform
– SNMPv3 Trap
– SNMPv3 Inform

• 通知接收方地址 (Notification Receiver Address)
输入设备发送 SNMP 通知的接收方站 IP 地址。 多可指定十个不同的接收方。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 通知接收方地址 (Notification Receiver Address)
如有必要，请更改站的 IP 操作数地址。

• 通知接收方类型 (Notification Receiver Type)
显示指定的接收方类型。
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• SNMP 引擎 ID (SNMP Engine ID)
要为其发送 SNMPv3 Inform 通知的 SNMP 引擎的 ID。只能为接收方类型“SNMPv3 Inform”
组态此参数。

• 通知 (Notification)
启用或禁用 SNMP 通知的发送。已输入但未选择的工作站不会接收 SNMP 通知。

说明

如果表行呈灰显，则表示相应通知已通过 CLI 组态，因此只能通过 CLI 删除。

系统时间

可以采用多种方法设置设备的系统时间。每次只能采用一种方法。激活一种方法后，将自动

禁止之前激活的方法。

手动设置时间

手动设置系统时间

在此页面上设置系统的日期和时间。要使用此设置，请启用“手动设置时间”(Time 
Manually)。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该页面包含以下框：

• 手动设置时间 (Time Manually)
启用手动时间设置。如果启用该选项，则可以编辑“System Time”输入框。  

• 系统时间 (System Time)
按“MM/DD/YYYY HH:MM:SS”格式输入日期和时间。

重启之后，时钟从 01/01/2000 00:00:00 开始。

• 使用 PC 时间 (Use PC Time)
单击该按钮以使用 PC 的时间设置。
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• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)
显示上一次发生时钟同步的时间。如果无法进行时钟同步，该框会显示“Date/time not 
set”。

• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)
显示上次时钟同步的执行方式。

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

• 夏令时 (DST) (Daylight Saving Time (DST))
显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。您可在 WBM 选择区域的顶部看到当前

系统时间。

当前时间（包括夏令时）显示在“系统时间”(System Time) 框中。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。

DST 概述

夏令时切换

在此页面中，您可以创建新的夏令时切换条目。该表显示了现有条目的概览。

说明

该表包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• DST 编号 (DST No.)
显示条目编号。

如果创建新的条目，会创建一个带有唯一编号的新行。 
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• 名称 (Name)
显示条目名称。

• 年 (Year)
显示条目的创建年份。

• 起始日期 (Start Date)
显示夏令时的起始月、日和时间。 

• 结束日期 (End Date)
显示夏令时的结束月、日和时间。

• 重复日期

输入“Rule”类型后，激活了夏令时的周期将以周、日、月和时钟的形式显示。输入“日

期”(Date) 类型后，将显示“-”。
• 状态 (State)

显示条目的状态：

– 已启用 (Enabled)
条目已正确创建。 

– 无效 (Invalid)
新建条目，但起始和结束日期完全相同。

• 类型 (Type)
显示如何进行夏令时切换：

– 日期 (Date)
输入固定日期作为夏令时切换的时间。 

– 重复 (Recurring)
定义夏令时切换的规则。

DST 组态

组态夏令时切换

在此页面中，您可以组态夏令时切换条目。切换到夏令时或标准时间后，可以按当地时区正

确设置系统时间。可定义夏令时切换规则，也可指定固定日期。
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说明

说明

此页面包含的内容取决于您在“类型”(Type) 框中做出的选择。

始终都会显示“DST 编号”(DST No.)、“类型”(Type) 和“名称”(Name) 框。

• DST 编号 (DST No.)
选择条目的类型。

• 类型 (Type)
选择夏令时切换方式： 
– 日期 (Date)

您可以设置固定日期作为夏令时切换的时间。此设置适用于没有夏令时切换管理规则

的地区。

– 重复 (Recurring)
可以定义夏令时切换的规则。此设置适用于夏令时起始和结束日期始终为特定工作日

的地区。

• 名称 (Name)
输入条目名称。名称 长为 16 个字符。
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选择“日期”(Date) 时的设置

可设置夏令时开始和结束的固定日期。

• 年 (Year)
输入夏令时切换的年份。

• 起始日期 (Start Date)
输入以下值作为夏令时的起点：

– 日 (Day)
指定日期。

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

• 结束日期 (End Date)
输入以下值作为夏令时的终点：

– 日 (Day)
指定日期。

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。
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选择“重复”(Recurring) 时的设置

可以创建夏令时切换规则。

• 起始日期 (Start Date)
输入以下值作为夏令时的起点：

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

– 周 (Week)
指定周。

可以选择一个月中的第 1 周到第 4 周或 后一周。

– 工作日 (Weekday)
指定工作日。

• 结束日期 (End Date)
输入以下值作为夏令时的终点：

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

– 周 (Week)
指定周。

可以选择一个月中的第 1 周到第 4 周或 后一周。

– 工作日 (Weekday)
指定工作日。

SNTP 客户端

网络中的时间同步

SNTP（Simple Network Time Protocol，简单网络时间协议）用于在网络中同步时间。SNTP 
服务器在网络中发送适当的帧。     

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。
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说明

• SNTP Client
使用 SNTP 启用或禁用自动时钟同步。

• Current System Time（仅在线时可用）

显示由工业以太网交换机接收的当前日期和当前标准时间。如果指定了时区，则会相应

调整时间信息。

• Last Synchronization Time（仅在线时可用）

显示上一次时钟同步发生的时间。

• Last Synchronization Mechanism（仅在线时可用）

显示上次时钟同步的执行方式。可用方法如下：

– Not set
未设置时间。

– Manual
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

– PTP
使用 PTP 自动进行时钟同步

• Time Zone
以“+/- HH:MM”的格式输入所使用的时区。时区与 UTC 标准世界时间相关。相应调整

“Current System Time”框中的时间。

• Daylight Saving Time
显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。“Current System Time”框将继续显示包

括时区在内的标准时间。

“Current System Time”框将继续显示包括时区在内的标准时间。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。
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• SNTP Mode
选择同步模式。可以使用下列同步类型：

– Listen
在该模式下，设备处于被动状态，且会接收传递时钟的 SNTP 帧。在该模式下，输入框

“SNTP Server Address”、“SNTP Server Port”中的设置没有影响。在此模式下，仅支持 
IPv4 地址。

– Poll
如果选择该模式，则会显示输入框“Poll Interval[s]”，以便进一步进行组态。在该模式

下，需考虑输入框“SNTP Server Address”和“SNTP Server Port”中的设置。若使用该同

步类型，设备会激活，并向 SNTP 服务器发送时间查询。在此模式下，支持 IPv4 和 IPv6 
地址。

• Poll Interval[s]
在此输入两次时间查询间的时间间隔。在此框中输入查询间隔的秒数值。可能的值介于 16 
到 16284 秒之间。

• SNTP Server Address
输入 SNTP 服务器的 IP 地址或 FQDN (Fully Qualified Domain Name)。

• SNTP Server Port 
输入 SNTP 服务器的端口。

可用的端口如下：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
• Primary

为第一个创建的 SNTP 服务器设置此复选标记。如果已创建多个 SNTP 服务器，将首先查

询主服务器。

NTP 客户端

使用 NTP 自动设置时钟

如果需要使用 NTP 进行时钟同步，可以在此做相关设置。

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。
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描述

• NTP 客户端 (NTP Client)
选中此复选框可启用使用 NTP 自动进行时钟同步功能。

• 仅安全 NTP 客户端 (Secure NTP Client Only)
启用后，设备将接收安全 NTP 服务器的系统时间。此设置适用于所有服务器条目。 
要启用安全 NTP 客户端，需要对用于验证的参数（密钥 ID、散列算法和密钥）进行组态。

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示由工业以太网交换机接收的当前日期和当前标准时间。如果指定了时区，则会相应

调整时间信息。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)（仅在线时可用）

显示上一次时钟同步发生的时间。

• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)（仅在线时可用）

该框显示上次时钟同步的执行方式。可能的方法有：

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

– PTP
使用 PTP 自动进行时钟同步

• 时区 (Time Zone)
以“+/- HH:MM”的格式输入所使用的时区。时区与 UTC 标准世界时间相关。

相应调整“当前系统时间”(Current System Time) 框中的时间。

• 夏令时 (Daylight Saving Time)
显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。“当前系统时间”(Current System Time) 
框将继续显示包括时区在内的标准时间。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。
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• “NTP 服务器索引”(NTP Server Index)
选择 NTP 服务器的索引。可 多指定 4 个 NTP 服务器或安全 NTP 服务器。按 NTP 服务

器索引的顺序查询 NTP 服务器。应用 先找到的服务器时间。如果接收到层值较小的 NTP 
服务器的时间帧，则应用该时间。切换到较小层值的时间大约需要 30 分钟。

• “NTP 服务器地址”(NTP Server Address)
输入 NTP 服务器的 IPv4 地址。 

• NTP 服务器端口 (NTP Server Port)
输入 NTP 服务器的端口。

可能的端口包括：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
• 轮询间隔[秒] (Poll Interval[s])

指定两次时间查询之间的时间间隔。可能的值介于 64 到 1024 秒之间。

• 密钥 ID (Key ID)
输入验证密钥的 ID。 

• 散列算法 (Hash Algorithm)
指定验证密钥的格式。 

• 密匙 (Key)
输入验证密钥。

• 密钥确认 (Key Confirmation)
再次输入验证密钥进行确认。

SIMATIC 时间客户端

通过 SIMATIC 时间客户端设置时间

在此页面上，可以使用“SIMATIC Time Client”组态时间同步。

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。
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说明

• SIMATIC Time Client
选中此复选框可启用设备作为 SIMATIC 时间客户端。

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示当前系统时间。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)（仅在线时可用）

显示上一次时钟同步发生的时间。

• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)（仅在线时可用）

显示上次时钟同步的执行方式。可能的方法有：

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

– PTP
使用 PTP 自动进行时钟同步

PTP 客户端

使用 PTP 自动设置时钟

如需使用 PTP 进行时钟同步，可在此执行相关设置。

说明

• PTP Client
选中此复选框可启用使用 PTP 自动进行时钟同步功能。

• Current System Time（仅在线时可用）

显示因网络中的时间同步而获取的当前日期和当前标准时间。如果指定了时区，则会相

应调整时间信息。
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• Last Synchronization Time（仅在线时可用）

显示上一次时钟同步发生的时间。如果无法进行日时钟同步，该框会显示“Date/time not 
set”。

• Last Synchronization Mechanism（仅在线时可用）

该框显示上次时钟同步是如何执行的。 
– Not set

未设置时间。

– Manual
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

– PTP
使用 PTP 自动进行时钟同步

• Time Zone
以“+/- HH:MM”的格式输入所使用的时区。时区与 UTC 标准世界时间相关。相应调整

“Current System Time”框中的时间。

• Daylight Saving Time
显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。“Current System Time”框将继续显示包

括时区在内的标准时间。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。
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NTP 服务器

将设备组态为 NTP 服务器

在此页面上，可将设备组态为 NTP 服务器。其他设备可以通过此 NTP 服务器调用当前时间。

这意味着所提供的设备独立于与外部时间服务器的连接。

说明

时间同步

还要将设备组态为 NTP 客户端，以便其将连接的设备与正确的时间同步。作为 NTP 客户端

时，设备从外部时间服务器获取精确时间，并作为 NTP 服务器将该时间分配给其 NTP 客户

端。 

说明

• NTP 服务器 (NTP Server)
启用或禁用 NTP 服务器服务。

说明

SNTP 客户端和 NTP 服务器的 SNTP 模式“侦听”不能同时激活。

表 1 包含以下列：

• 所有接口处 (At all interfaces)
说明设置对于表 2 的所有接口都有效。

• 侦听 (Listen)
在此下拉列表中，选择适用于所有接口的设置。如果选中“不变”(No Change)，则表 2 中
相应列的条目保持不变。

• 复制到表 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有接口采用设置

表 2 包含以下列

• 接口 (Interface)
通过此接口，可使用 NTP 传输时间。

• 侦听 (Listen)
启用后，其他设备可通过此接口调用时间。 
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自动注销

设置自动注销

在该页面，设置在用户不活动后自动从 WBM 或 CLI 注销所需经过的时间。如果您已自动注

销，需要重新登录。

组态

• Web Based Management [s]
在此输入框中输入值 60 到 3600 秒。如果输入值 0，则禁用自动注销。

• CLI (TELNET, SSH, Serial) [s]
在此输入框中输入值 60 到 600 秒。如果输入值 0，则禁用自动注销。

按钮

“SELECT/SET”按钮用于执行以下操作：

• 更改显示模式，

• 复位为出厂默认设置，

• 定义故障屏蔽和 LED 显示。

有关按钮各项功能的详细说明，请参见设备操作说明。可在此页面中限制或完全禁用 
SELECT/SET 按钮的功能。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2753



说明

• Restore Factory Defaults
通过 SELECT/SET 按钮启用或禁用“Restore Factory Defaults”功能。

小心

启动期间，按钮功能“恢复出厂默认设置”处于激活状态

如果在组态中禁用此功能，则仅将在运行期间禁用。重启（例如断电后重启）时，在组

态加载前此功能将处于激活状态，因而设备可能无意间被复位为出厂设置。这可能导致

网络运行意外中断，因为发生这种情况时，设备需要进行重新组态。另外，插入的 PLUG 
也会被清空并恢复至出厂时的状态。

小心

使用 WBM 和 CLI 复位

如果在组态中已禁用“Restore Factory Defaults”功能，该禁用操作不适用于 CLI 命令

“restart”或 WBM 页面“System > Restart”。这表示可能会意外将设备复位为出厂默认设

置。这可能导致网络运行意外中断，因为设备随后需要进行重新组态。另外，插入的 
PLUG 也会被删除并恢复至出厂时的状态。

• Set Fault Mask
可通过 SELECT/SET 按钮启用或禁用“Define fault mask via the LED display”功能。

Syslog 客户端

在此页面中组态 Syslog 客户端。可以指定以非加密形式还是加密形式将 Syslog 消息

发送至 Syslog 服务器。

发送 Syslog 条目的要求

• 已启用 Syslog 客户端。

• 在“System > Events > Configuration”下，已针对相关事件激活“Syslog”。 
• 接收 Syslog 消息的网络中存在 Syslog 服务器。 
• 在设备上输入了 Syslog 服务器的 IP 地址或 FQDN (Fully Qualified Domain Name)。
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说明

该页面包含以下框：

• Syslog Client
启用或禁用 Syslog 客户端。

• Syslog Server Address
输 Syslog 服务器的 IP 地址或 FQDN (Fully Qualified Domain Name)。

该表包含以下列：

• Select
选择要删除的行。

• Syslog Server Address
显示 Syslog 服务器的 IP 地址、FQDN (Fully Qualified Domain Name) 或主机名。

• Server Port
输入要使用的 Syslog 服务器端口。

• TLS
– Enabled 

基于 TCP 以 TLS 加密形式发送 syslog 消息。 
– Disabled 

基于 UDP 以非加密形式发送 syslog 消息。

端口

概述

端口组态概述

此页面显示设备所有端口的数据传送组态。无法对该页面上的任何内容进行组态。

显示框说明

该表包括以下列：

• Port
显示可组态端口。此条目是一个链接。如果单击该链接，相应组态页便会打开。端口由

模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。
• Port name

显示端口的名称。
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• Port Type（仅限路由）

显示端口的类型。可能的类型如下：

– Router-Port
– Switch-Port VLAN Hybrid
– Switch-Port VLAN Trunk
– Switch Port VLAN Host
– Switch-Port PVLAN Promiscuous
– Switch-Port VLAN Access

• Combo Port Media Type
这些值只适用于组合端口。显示组合端口的模式：

– auto
– rj45
– sfp

• Status
显示端口是开启还是关闭状态。数据通信只能通过已启用的端口实现。

• OperState
显示当前运行状态。运行状态取决于已组态的“Status”和“Link”。可能的选项如下：

– up
已将端口的状态组态为“enabled”，且端口与网络之间存在有效的连接。

– down
已将端口的状态组态为“disabled”或“Link down”，或者端口不存在连接。

– not present
对于模块设备，例如，当没有插入任何媒介模块时，将显示此状态。

• Link（仅在线时可用）

显示网络连接状态。有以下连接状态：

– Up
端口与网络之间存在有效链路，正在接收 Link Integrity Signal 信号。

– Down
链路中断，例如原因可能是关闭了所连接的设备。

• Mode Type（仅在线时可用）

显示端口的传输参数

• MTU (Maximum Transmission Unit)
显示 大包大小。

• Negotiation
显示自动组态是启用还是禁用状态。  
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• Flow Ctrl. Type
显示此端口的流控制是启用还是禁用状态。

• Flow Ctrl.
显示此端口上的流控制是否正常工作。

• Maximum Nodes
已学习的 MAC 地址数，超出该数后会输出警告。如果显示值“0”，说明此功能已禁用。如

果显示的值大于“0”，说明此功能已启用。

• Learnt Nodes
为该端口学习的 MAC 地址数。

• MAC Address（仅在线时可用）

显示端口的 MAC 地址。
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• Blocked by
显示端口之所以处于“受阻”状态的原因：

–  -
不支持端口状态分析。

– Ring Redundancy
端口属于冗余管理器。冗余管理器处于“未激活”状态时，其中一个环网端口处于“受

阻”状态。 
– Spanning Tree 

端口在生成树中为“丢弃”状态。端口是生成树的一部分，但位于冗余路径中且数据

通信已禁用。

– Loop Detection 
已检测到回路，并因此将端口状态组态为“禁用”。

– Link Check
在光纤传输链路上检测到中断，并且端口状态因此被组态为“禁用”。

– Link Aggregation Member
端口是链路汇聚的一部分，且已由 LACP 禁用。 

– Link Aggregation (LoopD)
端口是链路汇聚的一部分。已检测到回路，并且作为对回路的响应，已将链路汇聚状

态组态为“禁用”。 
– Link Aggregation (STP)

端口是链路汇聚的一部分。链路汇聚已由生成树切换为状态“丢弃”。 
– Admin down 

已将端口状态组态为“禁用”，请参见“System > Ports > Configuration”。
– Link down 

已将端口状态组态为“启用”，但没有任何连接，请参见“System > Ports > 
Configuration”。 

– Power down
已将端口状态组态为“链路中断”，请参见“System > Ports > Configuration”。

– Standby 
已在设备上启用备用冗余。端口为备用端口，且状态为“未激活”。

– MRP Interconnection
端口为 MRP 互连端口且状态为“blocking”。

• Unicast MAC Learning
显示端口的单播地址学习功能是已启用还是已禁用。

传输参数与组合端口的偏差显示

在连接状态为“中断”的情况下，所显示的传输参数与组合端口的实际值不匹配。在连接状

态为“接通”的情况下，显示正确值。 
初始状态
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通过以下设置将可插拔收发器插入组合端口： 
• 组合端口介质类型：auto
• 状态：enabled 
• 链接：down
显示传输参数

使用 100 Mbps 的可插拔收发器 
• 实际响应：模式：1G HD 
• 预期响应：模式：100M FD 
使用 1 Gbps 的可插拔收发器 
• 实际响应：模式：1G HD 
• 预期响应：模式：1G FD

组态

组态端口

通过本页面，可以组态设备的所有端口。
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说明

该表格包括以下行：

• Port
选择待组态的端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• Status
指示端口处于启用还是禁用状态。

– enabled
端口启用。数据通信只能通过已启用的端口实现。

– disabled
禁用端口但保持连接。

– Link down
禁用端口并且中止到伙伴设备的连接。

说明

减小电流消耗

对于每个设置为“链路中断”的光纤端口，设备的电流消耗可减少 30 mA。

– Power down
禁用端口。

• Port name
输入端口名称。

• MAC Address（仅在线时可用）

显示端口的 MAC 地址。
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• Mode Type （仅在线时可用）

在此下拉列表中，选择端口的传输速度和传输模式。

在某个端口与伙伴端口互相通讯之前，两端必须具有匹配的设置。

如果将模式设置为“Auto negotiation”，会自动与连接的伙伴端口协商这些参数。

说明

“Auto negotiation”模式

如果已连接伙伴不支持“Auto negotiation”，则必须将连接该伙伴的端口永久设为该伙伴

的值（传输速度、复用性） 

说明

“Auto negotiation”和自动跨接

• SCALANCE XB-200/SCALANCE XC-200/XR-300WG：如果禁用了“Auto negotiation”功能，
则“MDI/MDI-X 自动跨接”功能也会关闭。本例中，使用的是跨接电缆。

• SCALANCE XP-200：如果禁用了“Auto negotiation”功能，则“MDI/MDI-X”自动跨接功能保
持激活状态。

说明

SCALANCE XR300 WG PoE 的传输模式

通过 SCALANCE XR300 WG PoE 的 10 Gb 端口，还可实现“2.5 Gbps 全双工”和“5 Gbps 全
双工”传输模式。“自动协商”功能也可设置这两种传输模式。

• Mode（仅在线时可用）

显示端口传输速度和传输模式。

传输速度可以是 10 Mbps、100 Mbps、1000 Mbps 或 10 Gbps。对于传输模式，可以组

态为全双工 (FD) 或半双工 (HD)。
• Negotiation

显示对伙伴端口连接的自动组态是处于已启用状态还是处于已禁用状态。

• Flow Ctrl.Type
为端口启用或禁用流量控制功能。

说明

若要使用流量控制功能，请在正确的输入和输出端口启用流量控制。

如果启用流量控制的输入端口将数据包发送至启用流量控制的输出端口，即使发生过载

也不会丢弃数据包。如果仅在输入端口启用流量控制，则发生过载时可能丢弃数据包。

说明

使用“自动协商”开启/关闭流量控制

只有关闭“自动协商”功能，才可启用或禁用流控制。之后，可再次启用“自动协商”。
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• Flow Ctrl.
显示此端口上的流量控制是否正常工作。

• MTU
输入包大小。

• Port Type（仅限路由）

选择端口的类型：

说明

专用 VLAN 功能和 RADIUS 验证

当通过 RADIUS 验证为 VLAN 的一个或多个端口启用 VLAN 分配时，不应将此 VLAN 另外

组态为专用 VLAN。

与通过 RADIUS 验证进行 VLAN 分配相关的专用 VLAN 功能可能会导致系统状态不一致。

– Router-Port
端口是第 3 层接口。它不支持第 2 层功能。

– Switch-Port VLAN Hybrid
端口发送有标记和无标记的帧。它不会自动成为 VLAN 的成员。

– Switch-Port VLAN Trunk
端口仅发送有标记的帧，并且自动成为所有 VLAN 的成员。

– Switch Port VLAN Host
主机端口属于次 PVLAN。将设备连接到仅用于与 PVLAN 的特定设备进行通信的主机

端口。

– Switch-Port PVLAN Promiscuous
混合端口属于主 PVLAN。将设备连接到可与 PVLAN 的所有设备进行通信的混合端口。

– Switch-Port VLAN Access
访问端口属于支持 Q-in-Q VLAN 隧道功能的提供方交换机。将用户网络连接到访问端

口。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2762 编程和操作手册, 11/2022



• Combo Port Media Type
指定组合端口的模式：

– auto
如果您选择此模式，SFP 收发器端口具有更高的优先级。插入 SFP 收发器时，将立即

终止 RJ-45 固定端口上的现有连接。如果未插入 SFC 收发器，则可经由 RJ-45 固定端

口建立连接。

– rj45
如果您选择此模式，RJ-45 固定端口的使用与 SFP 收发器端口无关。如果插入可插拔

收发器，其将禁用且电源关闭。

– sfp
如果您选择此模式，SFP 收发器端口的使用与内置 RJ-45 端口无关。如果已建立 RJ-45 
连接，将关闭 RJ-45 端口的电源，终止连接。

组合端口的出厂设置为 auto 模式。

说明

通过 PROFINET 组态实现自动调整

建立 PROFINET 连接时，将自动调整组合端口介质类型的设置：

• 如果组态可插拔收发器，则组合端口介质类型将设为“sfp”。
• 如果组态 RJ-45 固定端口，则组合端口介质类型将设为“rj45”。
为了能够实现自动调整，组合端口介质类型必须设为“auto”。使用 WBM 或 CLI 相应地组

态组合端口介质类型。

• Nodes Monitoring
如果选中此复选框，超出 大节点数时会输出警告。选中此复选框时，“Maximum 
number of nodes”输入框中的值会自动设为“1”；取消选中此复选框后，该值会自动设为

“0”。
• Maximum Nodes

已学习的 MAC 地址数，超出该数后会输出警告。如果此输入框中的值大于“0”，则会自动

选中“Node monitoring”复选框。如果值为“0”，则会自动取消选中“Node monitoring”复选

框。

• OperState
显示当前运行状态。运行状态取决于已组态的“Status”和“Link”。可能的选项如下：

– up
已将端口的状态组态为“enabled”，且端口与网络之间存在有效的连接。

– down
已将端口的状态组态为“disabled”或“Link down”，或者端口不存在连接。

– not present
对于模块设备，例如，当没有插入任何媒介模块时，将显示此状态。
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• Link（仅在线时可用）

显示网络连接状态。可能的选项如下：

– Up
端口与网络之间存在有效链路，正在接收链路完整性信号。

– Down
链路中断，例如原因可能是关闭了所连接的设备。

• Blocked by
显示端口之所以处于“受阻”状态的原因： 
– - 

不支持端口状态分析。 
– Ring Redundancy

端口属于冗余管理器。冗余管理器处于“未激活”状态时，其中一个环网端口处于“受

阻”状态。 
– Spanning Tree

端口在生成树中为“丢弃”状态。端口是生成树的一部分，但位于冗余路径中且数据

通信已禁用。 
– Loop Detection

已检测到回路，并因此将端口状态组态为“禁用”。 
– Link Check

在光纤传输链路上检测到中断，并且端口状态因此被组态为“禁用”。

– Link Aggregation Member
端口是 Link Aggregation 的一部分，并已由 LACP 禁用。 

– Link Aggregation  (LoopD)
端口是链路汇聚的一部分。已检测到回路，并且作为对回路的响应，已将链路汇聚状

态组态为“禁用”。 
– Link Aggregation  (STP)

端口是链路汇聚的一部分。链路汇聚已由生成树切换为状态“丢弃”。

– Admin down
已将端口状态组态为“禁用”，请参见“System > Ports > Configuration”。 

– Link Down
已将端口状态组态为“启用”，但没有任何连接，请参见“System > Ports > 
Configuration”。 

– Power down
已将端口状态组态为“链路中断”，请参见“System > Ports > Configuration”。 

– Standby
已在设备上启用备用冗余。端口为备用端口，且状态为“未激活”。

– MRP Interconnection
端口为 MRP 互连端口且状态为“blocking”。
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• NOA
说明

只有在设备在透明网桥模式下运行时才能组态此功能（Layer 2 > VLAN >“General”选项卡 
>“Base Bridge Mode”下拉列表：802.1D Transparent Bridge）。在 NOA 组态中的

“802.1Q VLAN Bridge”模式下，会显示一条错误消息。

NOA（NAMUR 开放式架构）是一个针对过程工业中的数据交换的概念，用于将数据从现

场级传送到云端。SCALANCE XC-200 可实现 NOA IT/OT 交换机的功能，并将纯 IT 网络与

纯 OT 网络分离开。也可以与这两个网络通信。交换机可基于端口将网络分离开，即端口

可能属于 IT 网络或 OT 网络，也可能同时属于这两个网络。从下拉列表中选择端口所属

的网络。要导出 IT 数据或 OT 数据，必须在每种情况下相应地组态一个端口。选择下列

选项之一：

– Both
端口属于 IT 网络和 OT 网络。

– IT
端口属于 IT 网络。

– OT
端口属于 OT 网络。

• Unicast MAC Learning
启用或禁用端口的单播地址学习功能。这些单播地址作为动态学习的地址输入 FDB 中。

更改端口组态     
单击相应的框可更改组态。

说明

光学端口只能以 大传输速率工作在全双工模式下。因此，不能对光学端口进行以下设置：

• 自动组态

• 传输速度

• 传输技术

说明

利用各个自动功能，设备可以在某个端口过载时，防止或降低对其它端口和优先级 (Class of 
Service) 的影响。这意味着即使启用流量控制，帧也可能被丢弃。

当设备接收的帧多于它可以发送的帧时（例如由于不同的传输速度），会发生端口过载。
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故障监视

电源

监视电源的设置

组态是否通过消息系统监视电源。根据硬件型号，有一个或两个电源连接器（电源 1/电源 
2）。带冗余电源时，应对每个单独的进线线路分别组态监视。   
所监视的线路之一（电源 1 或电源 2）未通电或电压过低时，信号系统将发出故障信号。

说明

设备的精简版操作说明中包含允许的工作电压限值。

故障将触发信号触点，使设备上的故障 LED 亮起，并根据组态触发陷阱、电子邮件或事件

日志表中的条目。

设置

• 线路 1 (Line 1)
启用或禁用对电源连接器 1 的监视。

• 线路 2 (Line 2)
启用或禁用对电源连接器 2 的监视。

链路变化

连接状态变化的故障监视组态

在此页面上组态出现网络连接状态变化时是否触发错误信息。   
如果启用连接监视，则发出错误信号 
• 当端口上应当有链路却已缺失时。

• 或者当端口上不应有链路却检测到链路时。

错误会导致信号触点触发并使设备的故障 LED 点亮。取决于组态，错误可能会触发一个陷阱、

一封电子邮件或事件日志表中的一个条目。
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显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列 (1st column) 
显示设置对于所有端口有效。

• 设置 (Setting)
选择所需设置。可用选项如下：

– “-”（禁用）

– Up
– Down
– 无变化：表 2 中的设置保持不变。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列

• 端口 (Port)
显示可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 设置 (Setting)
选择设置。可做以下选择：

– Up
当端口变为激活状态时触发错误处理。

（从“Link down”到“Link up”）
– Down

当端口变为未激活状态时触发错误处理。

（从“Link up”到“"Link down”）
– “-”（禁用）

不触发错误处理。

冗余

在此页面上组态出现冗余连接状态变化时是否触发错误信息。   

设置

• 冗余丢失 (Redundancy Lost)
启用或禁用连接监视。

当冗余管理器（HRP 或 MRP）检测到环网中断时，会接通其禁止的环网端口，并会提示

错误。
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PROFINET

PROFINET 的设置

在此页面上组态 PROFINET 的模式。

显示框说明

该页面包含以下框：

• PROFINET 设备诊断 (PROFINET Device Diagnostics)
显示启用（“On”）还是禁用（“Off”）PROFINET。

• 下一次启动的 PROFINET 设备诊断 (PROFINET Device Diagnostics for next boot)
设置下次设备重启后是启用（“On”）还是禁用（“Off”）PROFINET。

说明

PROFINET 和 EtherNet/IP
开启 PROFINET 时，EtherNet/IP 将关闭。PROFINET 和 EtherNet/IP 的切换对 DCP 无影响。

说明

PROFINET AR 状态

如果已建立 PROFINET 连接，即 PROFINET AR 状态为“Online”，则无法禁用 PROFINET。

• PROFINET AR 状态 (PROFINET AR Status)
此框显示 PROFINET IO 连接的状态；也就是说，设备与 PROFINET IO 控制器连接“在

线”(Online) 还是“离线”(Offline)。
在此处，“在线”表示存在到 PROFINET IO 控制器的连接，即它的组态数据已经下载到

设备并且设备可以向 PROFINET IO 控制器发送状态数据。在这种称为“正在进行数据交

换”的状态下，无法对 PROFINET IO 控制器的参数集进行组态。

• PROFINET 站名称 (PROFINET Name of Station)
此框根据 STEP 7 HW Config 中的组态显示 PROFINET IO 设备名称。
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• 以 PROFINET 默认设置重启 (Restart with PROFINET Defaults)
单击该按钮可恢复 PROFINET IO 配置文件的默认设置并重启设备。必须在对话框中确认

重启操作。对话框将显示专门针对使用 PROFINET 协议的操作进行的设置。

注意

IP 地址丢失

将设置复位为配置文件的默认设置后，IP 地址也会丢失。之后，设备只能通过串行接口、

SINEC PNI 或 DHCP 寻址。

在特定连接情况下，之前已正确组态的设备可能会引起数据帧循环传送，从而导致数据

通信故障。

• 允许 PROFINET 数据交换 (Allow PROFINET data exchange)（仅限 SCALANCE XB-200）
启用或禁用 PROFINET 数据交换

• 模拟 PROFINET 数据交换 (Simulate PROFINET data exchange)（仅限 SCALANCE 
XB-200）
启用或禁用模拟 PROFINET 数据交换。

EtherNet/IP

EtherNet/IP

EtherNet 工业协议 (EtherNet/IP)
在此页面上组态 EtherNet/IP 的模式。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• EtherNet/IP 设备诊断 (EtherNet/IP Device Diagnostics)
显示启用（“On”）还是禁用（“Off”）EtherNet/IP。

• 下一次启动的 EtherNet/IP 设备诊断 (EtherNet/IP Device Diagnostics for next boot)
设置下次设备重启后是启用（“On”）还是禁用（“Off”）EtherNet/IP。

说明

EtherNet/IP 和 PROFINET
开启 EtherNet/IP 时，PROFINET 将关闭。EtherNet/IP 和 PROFINET 的切换对 DCP 无影响。

说明

PROFINET AR 状态

如果已建立 PROFINET 连接，即 PROFINET AR 状态为“Online”，则无法启用 EtherNet/IP。

• EtherNet/IP DLR
设置启用（“Enable”）或禁用（“Disable”）设备级环网 (DLR) 协议。

• EtherNet/IP DLR 端口 (EtherNet/IP DLR Ports)
在下拉列表中选择两个 DLR 端口。

• 以 EtherNet/IP 默认设置重启 (Restart with EtherNet/IP Defaults)
单击该按钮可恢复 EtherNet/IP 配置文件的默认设置并重启设备。必须在对话框中确认重

启操作。对话框将显示专门针对使用 EtherNet/IP 协议的操作进行的设置。

注意

IP 地址丢失

将设置复位为配置文件的默认设置后，IP 地址也会丢失。之后，设备只能通过串行接口、

SINEC PNI 或 DHCP 寻址。

在特定连接情况下，之前已正确组态的设备可能会引起数据帧循环传送，从而导致数据

通信故障。

DLR 状态

设备级环网状态

此页面显示有关设备级环网 (DLR) 协议的信息。无法对该页面上的参数进行组态。
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说明

该页面包含以下框：

• 管理器 IP 地址 (Supervisor IP Address) 
充当 DLR 管理器的设备的 IP 地址。

• 管理器 MAC 地址 (Supervisor MAC Address)
充当 DLR 管理器的设备的 MAC 地址。

• 环形拓扑 (Ring Topology)
两个 DLR 端口构成的网络的拓扑。

• 环网状态 (Ring State)
显示 DLR 环网是否正常运行。

• 节点状态 (Node State)
显示 DLR 管理器的状态。

• 网络状态 (Network Status)
显示网络的功能。 

• VLAN ID
EtherNet/IP 的 VLAN ID。不支持 VLAN ID“0”。VLAN ID“0”只在未启用 EtherNet/IP DLR 且
未识别到任何管理器的情况下，才会显示在 WBM 中。DRL 的 VLAN ID 组态取决于设备：

– SCALANCE XR-300WG PoE、型号标识中含有“G”标识的 SCALANCE XC-200（千兆位版

本）和 SCALANCE XC216-4C
DLR VLAN 与设备的 VLAN 组态无关。

– 所有其它设备

DLR VLAN 取决于设备的 VLAN 组态。EtherNet/IP DLR 端口自动作为成员添加到 ID 处
于范围 1 … 4095 内的所有 VLAN 中，而与设备组态中是否存在 VLAN 无关。在 WBM 
中，EtherNet/IP DLR 端口显示在带有标签“E”的全部现有 VLAN 中。

• 环网端口 1 状态 (Ring Port 1 Status)
DLR 端口 1 的端口状态。

• 环网端口 2 状态 (Ring Port 2 Status)
DLR 端口 2 的端口状态。
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PLUG

PLUG 组态

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

注意

只允许在设备关闭后取出或插入 C-PLUG/KEY-PLUG。

使用 PLUG 时，以下内容适用：

• 设备会以一秒为间隔检查是否已插入 PLUG。如果检测到 PLUG 已拔下，则会重启。

• 如果在设备中插入了有效 KEY-PLUG，设备会在重启后切换到预定的错误状态而不使用 KEY-
PLUG。

• 若设备先前组态了 KEY-PLUG，则该设备再无法在缺少此 KEY-PLUG 的情况下使用。为再次
使用该设备，请将设备复位为出厂设置。

C-PLUG/KEY-PLUG 组态的相关信息   
此页面提供了有关 C-PLUG 或 KEY-PLUG 上存储的组态的详细信息。还可以将 PLUG 复位为

出厂默认设置或向其中加载新内容。

说明

只有在单击“Set Values”按钮后，才会执行此操作。

此操作无法撤销。

如果进行选择之后您决定不执行此功能，则单击“Refresh”按钮。随后将再次从设备中读取此

页面数据，并会取消选择。

说明

插入的 PLUG 组态与先前版本不兼容

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会恢复出

厂设置。如果此时设备中插入 PLUG，由于 PLUG 仍保持之前 新固件的组态数据，因此重

启后状态为“NOT ACCEPTED”。此时，您可以返回之前的 新固件而不丢失任何组态数据。 
如果不再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用“System > PLUG”手动删除或重写 PLUG。
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设置

该表格包括以下行：

• Status
显示 PLUG 的状态。可能的选项如下：

– ACCEPTED
设备中存在具有有效且适当组态的 PLUG。

– NOT ACCEPTED
插入的 PLUG 上的组态无效或不兼容。

– NOT PRESENT
设备中未插入 C-PLUG 或 KEY-PLUG。

– FACTORY
PLUG 已插入，但不包含组态。如果在操作过程中对 PLUG 进行了格式化，则也会显示

此状态。

– MISSING
未插入 PLUG。将在需要许可证的设备上组态功能。

• Device Group
显示先前使用 C-PLUG 或 KEY-PLUG 的 SIMATIC NET 产品线。

• Device Type
显示先前使用 C-PLUG 或 KEY-PLUG 的产品线的设备类型。

• Configuration Revision
组态结构的版本。此信息与设备支持的组态选项相关，而与具体的硬件配置无关。因此，

在添加或移除附加组件（模块或扩展器）时，此版本信息不会改变，但是如果更新固件，

则该信息可能会发生改变。

• File System
显示 PLUG 上的文件系统类型。

注意

新文件系统 UBI
自固件版本 3.0 起，用于 C-PLUG 或 KEY-PLUG 的标准文件系统为 UBI。如果在这类设备

中检测到了带有先前文件系统 IECP 的 C-PLUG，则会将此 C-PLUG 格式化为 UBI 文件系

统，并将数据重写到 C-PLUG 中。

当固件更新为 V3.0 后，文件系统中也会发生这种变化。如果降低为先前的固件版本，则

会出现问题。固件既无法读取也无法写入 C-PLUG 或 KEY-PLUG，甚至无法“Erase PLUG 
to factory default”。 

• File System Size
显示 PLUG 上文件系统的 大存储容量（以字节为单位）。
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• File System Usage
显示 PLUG 文件系统中已使用的存储空间（以字节为单位）。

• Info
显示有关之前使用该 PLUG 的设备的所有附加信息，例如：订货号、型号标识以及硬件

与软件的版本。显示的软件版本与上次更改了组态的版本相对应。状态为“NOT ACCEPTED”
时，将显示有关问题原因的更多信息。

• Firmware on PLUG
用该功能后，固件将会存储在 PLUG 上。这意味着可通过 PLUG 自动进行固件升级/降级。

“Info”框显示固件是否存储在 PLUG 上。

• “Modify PLUG”下拉列表

从下拉列表中选择设置。用户可使用以下选项更改 C-PLUG 或 KEY-PLUG 上的组态：

– Write current configuration to PLUG
仅当 PLUG 的状态为“NOT ACCEPTED”或“FACTORY”时，此选项才可用。

会将设备内部闪存中的组态复制到 PLUG。  
– Erase PLUG to factory default

删除 PLUG 中的所有数据并运行低级格式化功能。  

PLUG 许可证

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

注意

操作期间请勿卸下或插入 C-PLUG/KEY-PLUG！

只有在设备关闭情况下才可以插拔 PLUG。
设备以 1 秒的间隔检查 PLUG 是否存在。如果检测到 PLUG 被卸下，则会重启。如果在设

备中插入了有效 KEY-PLUG，设备会在重启后切换到预定的错误状态。

若设备先前组态了 PLUG，则该设备再无法在缺少此 PLUG 的情况下使用。为再次使用该设

备，请将设备重置为出厂设置。
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说明

插入的 PLUG 组态与先前版本不兼容

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。如果此时设备中插入了 PLUG，则重启后，由于 PLUG 仍具有之前 新固件的

组态数据，因此状态为“NOT ACCEPTED”。这样，您便可以返回之前的 新固件而不丢失任

何组态数据。 
如果不再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用“系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或重

写 PLUG。

KEY-PLUG 许可证的相关信息

C-PLUG 只能存储设备的组态。除组态外，KEY-PLUG 还包含一个可启用 SIMATIC NET 设备的

特定功能的许可证。

此页面提供了有关 KEY-PLUG 上的许可证的详细信息。

显示框说明

• 状态 (State)
显示 KEY-PLUG 的状态。可能的状态包括：

– ACCEPTED
设备中的 KEY-PLUG 包含合适且有效的许可证。

– NOT ACCEPTED
插入的 KEY-PLUG 的许可证无效。

– NOT PRESENT
设备中未插入 KEY-PLUG。

– MISSING
设备中未插入状态为“FACTORY”的 KEY-PLUG 或 C-PLUG。将在需要许可证的设备上组

态功能。

– WRONG
插入的 KEY-PLUG 不适用于设备。

– UNKNOWN
KEY-PLUG 的内容未知。

– DEFECTIVE
KEY-PLUG 的内容包含错误。

• 订单 ID (Order ID)
显示 KEY-PLUG 订货号。KEY-PLUG 可用于各种功能增强和各种目标系统。
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• 序列号 (Serial Number)
显示 KEY-PLUG 的序列号。

• 信息字符串 (Info String)
显示之前使用该 KEY-PLUG 的设备的附加信息，例如：订货号、型号标识以及硬件和软件

版本。显示的软件版本与上次更改了组态的版本相对应。状态为“NOT ACCEPTED”时，将

显示有关问题原因的更多信息。 

说明

保存组态时，将同时保存当时设备中是否插入了 KEY-PLUG 的信息。之后，只有插入了具有

相同部件编号/许可证的 KEY-PLUG 时，该组态才起作用。

Ping

IP 网络中地址的可达性

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

通过 ping 功能，可检查特定地址在网络中是否可到达。

说明

该页面包含以下框：

• 目标地址 (Dest. address)
输入设备的 IPV4、IPv6 地址或 FQDN（完全限定域名）。

• 重复 (Repeat)
输入 ping 请求的数量。

• DNS 分辨率 (DNS Resolution)
选择要用于解析已输入 FQDN 的 IP 地址类型。

– 自动

在该模式下，会自动选择 IP 地址类型。

– IPv4
将在 IPv4 地址中解析已输入的 FQDN。

– IPv6
将在 IPv6 地址中解析已输入的 FQDN。
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• IPv6 的输出接口 (Out Interface for IPv6)
仅在目标地址为组播或链路本地地址时才要求做出此选择。

– “-”（出厂设置）

– 选择相应的 IPv6 接口。

• Ping
单击该按钮可启动 ping 功能。

• Ping 输出 (Ping Output)
该框会显示 ping 功能的输出。

• 删除 (Delete)
单击该按钮可删除 ping 输出。

DCP Discovery

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

搜索可通过选定接口访问的设备

在此页面上，可以选择一个接口并搜索可通过该接口访问以及支持 DCP 的设备。“DCP 发现”

仅搜索与接口位于同一子网中的设备，搜索后，将可访问设备列在表格中。在此表格中，可

以检查并调整设备的网络参数。要识别和组态设备，请采用发现组态协议 (DCP)。 

说明

DCP 发现

此功能仅适用于与 TIA 接口相关联的 VLAN。可在“第 3 层 > 子网 > 组态”(Layer 3 > Subnets > 
Configuration) 中组态 TIA 接口。

要求：

要调整网络参数，DCP 需要对设备具有写访问权限。如果访问受到写保护，则无法组态网络

参数。

在 SCALANCE 设备上的“系统 > 组态”(System > Configuration) 中组态访问。 
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说明

该页面包含以下框：

• 超时 (Timeout)
 指定闪烁时间。经过该时间后，停止闪烁。

• 自有 LED 闪烁 (Blink Own LEDs)
使自有设备的 LED 闪烁。 

• 接口 (Interface)
选择所需接口。 

• 浏览 (Browse)
开始搜索可通过选定接口访问的设备。 
搜索完成后，将可访问设备列在表格中。该表 多列出 100 个条目。

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示访问设备所需的端口。  

• MAC 地址 (MAC Address)
显示设备的 MAC 地址。

• 设备类型 (Device Type)
显示设备所属的产品系列或产品组。

• 设备名称 (Device Name)
如有必要，请更改 PROFINET 设备名称。

设备名称必须符合 DNS 标准。如果未使用设备名称，则该框为空。

• IP 地址 (IP Address)
如有必要，请更改设备的 IPv4 地址。 
IPv4 地址在网络中应唯一并与网络匹配。IPv4 地址 0.0.0.0 表示尚未设置 IPv4 地址。 

• 子网掩码 (Subnet mask)
如有必要，请更改设备的子网掩码。 

• 网关地址 (Gateway Address)
如有必要，请更改网关的 IPv4 地址。

• 状态设备名称 (Status Device Name)
– None: 未使用设备名称。

– Discovered:使用设置的设备名称。

– Configured:为设备分配了新的设备名称。 
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• 状态 IP 地址 (Status IP Address)
– Discovered/IP: 设备使用静态 IPv4 地址。

– Discovered/DHCP: 设备已从 DHCP 服务器获取 IPv4 地址。

– Configured: 为设备分配了新的 IPv4 地址。 
• 超时 (Timeout)

指定闪烁时间。经过该时间后，停止闪烁。

• 闪烁 (Flash)
使所选设备的端口 LED 闪烁。 

PoE

常规

说明

仅支持 PoE 的设备才可显示“PoE”菜单项。

以太网供电 (PoE) 的设置

在此页面，您会看到由工业以太网交换机使用 PoE 供电的相关信息。 
以下设备代表 PSE（供电设备）：

• SCALANCE XC-200 的 PoE 型号

• SCALANCE XP-200 的 PoE 型号

• SCALANCE XR-300WG 的 PoE 型号

• SCALANCE XR-500
对于 SCALANCE XM400，带有 PoE 功能的四个端口为一组，每组称为一个 PSE。
显示值仅适用于相应 PSE。

显示框说明

• PSE （只读）

显示 PSE 编号。

• Maximum Power [W]
PSE 为 PoE 设备提供的 大功率。

可为一些设备组态该值。
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• Allocated Power [W] （只读）

PoE 设备根据“分类”保留的功率总和。

• Power in Use [W] （只读）

终端设备使用的功率总和。

• Usage Threshold [%]
如果终端设备使用的功率超过此处显示的百分比，则会触发事件。

使用 SCALANCE XM-400 进行以太网供电

对于 SCALANCE XM-400，可通过端口扩展器 PE408PoE 使用“以太网供电”功能。

PoE 电源

PoE 电源采用外部连接。每个 PE408PoE 端口扩展器可连接 2 个 PoE 电源。因此每个 
PE408PoE 具有 2 个 PSE 单元（供电设备），每个 PSE 有 4 个端口。

PSE 单元的编号

为了在组态中区分 PSE 单元，对其进行如下编号：

图 1-126 带 2 个 PE408PoE 端口扩展器的 SCALANCE XM-400

如果将 PE408PoE 插入插槽 2，则其两个 PSE 插槽的索引分别为 1 和 2。如果将 PE408PoE 插
入插槽 3，则其两个 PSE 插槽的索引分别为 3 和 4。
PSE 单元的编号取决于插槽。如果插槽 2 中插有不带 PoE 的端口扩展器，插槽 3 中插有 
PE408PoE，则插槽 3 中 PSE 单元的索引仍为 3 和 4。
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图 1-127 带 2 个端口扩展器的 SCALANCE XM-400（1 个不带 PoE 的端口扩展器和 1 个 
PE408PoE）

SCALANCE XM416-4C 只能连接一个端口扩展器，PSE 单元的索引分别为 1 和 2。

基于 SCALANCE XR528-6M 和 SCALANCE XR552-12M 的以太网供电

对于 SCALANCE XR528-6M 和 SCALANCE XR552-12M，只有模块插槽 1 到 3 可以配备 PoE 
模块。

端口

端口的设置

对于每个 PoE 端口，都可以指定是否通过以太网供电。还可以为各个连接的受电设备 (PD) 设
置优先级。优先级高的设备优先于其它受电设备。在此页面，可查看有关各个 PoE 端口的详

细信息。

显示框说明

该页面包含两个表。在表 1 中，可进行设置，并同时将这些设置分配到所有端口。在表 2 中，

可以对各端口进行不同的设置。

表 1 包含以下列： 
• Port 

显示设置对于所有端口有效。 
• Setting 

选择所需设置。选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。

• Priority 
选择端口所需优先级：选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。
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• Type 
输入字符串以更加详细描述所连接设备。 大长度为 255 个字符。 

• Use Custom Maximum Power
选择是否使用自定义 大功率。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。

• Custom Maximum Power [W]
确保端口所能实现的 大功率可用于为连接的设备供电。仅当选中“Use Custom Maximum 
Power”复选框时，才考虑该值。如果输入“No Change”，则表 2 中的条目保持不变

• Copy to Table
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• Port
显示可组态的 PoE 端口。端口由端口号和插槽号组成，例如，端口 0.1 表示插槽 0，端口 
1。

• Setting
启用对此端口的 PoE 供电或中断供电。

• Priority
选择此端口对于电源的优先级。可进行以下设置（按相关性以升序排列）：

– 低

– 高

– 严重

如果所连电源不足以为连接的所有设备供电，则优先为优先级较高的设备供电。如果为

两个端口设置相同的优先级，则必要时优先选择编号较低的端口。

• Type
在此处可输入字符串，更详细地描述所连接的设备。 大长度为 255 个字符。

• Use Custom Maximum Power
如果为某个端口选中了该复选框，则会使用用户定义的 大功率。

• Custom Maximum Power [W]
确保端口所能实现的 大功率可用于为连接的设备供电。仅当选中“Use Custom Maximum 
Power”复选框时，才考虑该值。用户定义的电源与所连设备指示的类别的值范围进行比较。

– 如果用户定义的功率处于所连设备的类别内，则使用用户定义的值。

– 如果用户定义的功率高于所连设备的类别，则使用该类别的 大值。

– 如果用户定义的功率低于所连设备的类别，则使用该类别的 小值。

如果所连设备的功耗超过指定的或所用的 大功率，则所连设备被关闭。
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• Classification （只读）

借助可为标准 IEEE802.af 类型 1 或 IEEE802.at 类型 2 的耗电设备供电的设备。

分类指定设备的类别。通过该设置可识别设备的 大功率。

• Primary Classification（只读）

通过可为标准 IEEE802.af 类型 1、IEEE802.at 类型 2 或 IEEE802.3bt 类型 3 的耗电设备

供电的设备。

该端口上设备的初级分类。

• Secondary Classification（只读）

通过可为标准 IEEE802.af 类型 1、IEEE802.at 类型 2 或 IEEE802.3bt 类型 3 的耗电设备

供电的设备。

该端口上设备的二级分类。

• Dual Signature PD（只读）

通过可为标准 IEEE802.af 类型 1、IEEE802.at 类型 2 或 IEEE802.3bt 类型 3 的耗电设备

供电的设备。

指定所连接的能源消耗设备是单签名 PD 还是双签名 PD。
– Yes

此端口上设备的电源必须与初级分类和二级分类相对应。

– No
此端口上设备的电源必须与初级分类相对应。

• Status（只读）

显示端口的当前状态。

可能的状态有：

– disabled
禁止对此端口进行 PoE 供电。

– delivering
激活对此端口的 PoE 供电并连接一台设备。

– searching
激活对此端口的 PoE 供电，但未连接设备。

说明

如果设备连接到带有 PoE 功能的端口，则进行检查，以确定端口的电源是否适用于已连

接设备。如果端口的电源不足，则即使在“Setting”中启用 PoE，端口的状态仍为

“disabled”。这意味着，端口因 PoE 电源管理而禁用。

• Power [mW]（只读）

显示 SCALANCE 在此端口提供的功率。
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• Voltage [V]（只读）

显示施加到此端口的电压。

• Current [mA]（只读）

显示为连接到此端口的设备提供的电流。

计划

以太网供电 (PoE) 的时间限制

在此页面上组态可通过各 PoE 端口供电的时间段。如果耗电设备处于不间断运行状态，可通

过此方法降低能耗。

显示框说明

该页面包含两个表。在表 1 中，可进行设置，并同时将这些设置分配到所有端口。在表 2 中，

可以对各端口进行不同的设置。

表 1 包含以下列：

• Port
显示设置对于所有端口有效。

• Setting
可能的选项如下：

– Enabled
会选中表 2 第二列中的所有复选框。

– Disabled
会取消选中表 2 第二列中的所有复选框。

– No Change
表 2 中的条目保持不变。

• Start Time
输入通过 PoE 供电的开始时间，格式为 hh:mm。如果选择“No Change”，则表 2 中的条

目保持不变。

• End Time
输入通过 PoE 供电的结束时间，格式为 hh:mm。如果选择“No Change”，则表 2 中的条

目保持不变。

如果结束时间的值小于开始时间的值或两者相同，则在下一个工作日结束 PoE 供电。
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• Monday ... Sunday
可能的选项如下：

– Enabled
会选中表 2 中相应周日对应的列中的所有复选框。

– Disabled
会取消选中表 2 中相应周日对应的列中的所有复选框。

– No Change
表 2 中的条目保持不变。

• Copy to Table
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• Port
显示可组态的 PoE 端口。端口由模块号和端口号组成，例如，“端口 0.1”表示模块 0，端

口 1。
• Setting

如果选中该复选框，相应端口仅在组态的时间段内可通过 PoE 供电。

• Start Time
输入通过 PoE 供电的开始时间，格式为 hh:mm。

• End Time
输入通过 PoE 供电的结束时间，格式为 hh:mm。

• Monday ... Sunday
选择应可通过 PoE 供电的周日对应的复选框。

端口诊断

电缆测试器

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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使用该页面，每个以太网端口都可以运行单独的电缆故障诊断。无需移除电缆、连接电缆连

接器以及在另一端安装回送模块，便可进行测试。短路和电缆断线可定位到几米之内。 

说明

请注意，只有在要测试的端口上没有建立任何数据连接时才允许该测试。而如果要测试的端

口上存在数据连接，则会出现短暂的中断。自动重新建立连接可能会失败，之后需要手动连

接。

说明

• 端口 (Port)
从下拉列表中选择所需端口。

• 运行测试 (Run Test)
激活错误诊断。结果会显示在表中。

该表包含以下各列：

• 线对 (Pair)
显示电缆中的线对。

说明

线对

• 未使用 10/100 Mbps 网络电缆中的线对 4-5 和 7-8。
• 在 1000 Mbps 或千兆位以太网中，使用全部 4 个线对。线对分配 - 引脚分配如下 (DIN 

50173)：
– 线对 1 = 引脚 4-5
– 线对 2 = 引脚 1-2
– 线对 3 = 引脚 3-6
– 线对 4 = 引脚 7-8

• 状态 (Status)
显示电缆的状态。

• 距离 [m] (Distance [m])
显示离电缆末端、电缆断点或短路位置的距离。
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SFP 诊断

在此页面中，可以为每个 SFP 端口运行独立故障诊断。无需移除电缆、连接电缆连接器或在

另一端安装回送模块，便可进行测试。

说明

请注意，只有在要测试的端口上没有建立任何数据连接时才允许该测试。而如果要测试的端

口上存在数据连接，则会出现短暂的中断。自动重新建立连接可能会失败，之后需要手动连

接。 

描述

该页面包含以下框：

• 端口 (Port)
从下拉列表中选择所需端口。

• 刷新 (Refresh)
刷新设定端口的值显示。结果会显示在表中。

相应值显示在以下框中：

• 名称 (Name)
显示接口的名称。

• 型号 (Model)
显示接口的类型。

• 版本 (Revision)
显示 SFP 的硬件版本。

• 序列 (Serial)
显示 SFP 的序列号。

• 额定位速率 [Mbps] (Nominal Bit Rate [Mbps])
显示接口的额定位速率。

• 长链路（单模式）[米] (Max. Link (single mode) [m])
显示使用此介质时支持的 远距离（单位为米）。

• 长链路 (50.0/125um) [m] (Max. Link (50.0/125um) [m])
显示使用此介质时支持的 远距离（单位为米）。

• 长链路 (62.5/125um) [m] (Max. Link (62.5/125um) [m])
显示使用此介质时支持的 远距离（单位为米）。
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下表显示了此端口中使用的 SFP 收发器的值：

说明

显示值与技术规范值的差异

小和 大发送或接收功率的显示值可能与操作说明中指定的值略有不同。WBM 页面上显

示的值是相关的。

• 温度 [°C] (Temperature [°C])
显示接口的温度。

• 电压 [V] (Voltage [V])
显示施加到接口的电压 [V]。

• 电流 [mA] (Current [mA])
显示接口的电流消耗 [mA]。

• 接收功率 [mW] (RX Power [mW])
显示接口的接收功率 [mW]。

• 发送功率 [mW] (Tx Power [mW])
显示接口的发送功率 [mW]。

• 当前 (Current)
显示当前值。

• 低 (Low)
显示 低值。

• 高 (High)
显示 高值。

组态备份

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

组态数据包备份

在此页面上，可以保存组态备份。根据可用存储空间和备份的文件大小，可创建多个备份。

创建的备份以“ConfigPackBackup”文件类型进行保存。在“系统 > 加载和保存 > HTTP/
TFTP”(System > Load&Save > HTTP/TFTP) 页面，可将组态备份以 ZIP 文件的形式保存到客户

端 PC 或从其中进行加载。
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说明

该页面包含以下框：

• 名称 (Name)
输入备份的名称。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 名称 (Name)
显示备份名称。

• 大小 [字节] (Size [bytes])
首行“Available memory”显示备份可用的设备存储器空间。创建备份后，可用的存储器空

间相应地减少。其它行显示每个备份的大小。

• 恢复 (Restore)
点击“恢复”(Restore) 按钮在设备上加载相关备份。

组态第 2 层功能

组态

组态第 2 层
在此页面中为第 2 层功能创建基本组态。可在这些功能的组态页面中进行更加详细的设置。

也可以在组态页面中检查设置。

显示框说明

• Protocol Based VLAN
启用或禁用基于协议的 VLAN。可以在“Layer 2 > VLAN”中组态其它设置。

• Subnet Based VLAN
启用或禁用基于子网的 VLAN。可以在“Layer 2 > VLAN”中组态其它设置。

• Dynamic MAC Aging
启用或禁用“老化”机制。可以在“Layer 2 > Dynamic MAC Aging”中组态其它设置。
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• Redundancy Type
可使用以下设置：

– “-”（禁用）

禁用冗余功能。

– Spanning Tree
如果选择此选项，需在“Redundancy Mode”中指定所需的冗余模式。

– Ring
启用环网冗余。可以在“Layer 2 > Ring Redundancy > Ring”中组态其它设置。

– Ring with RSTP
如果选中此选项，生成树的兼容模式将永久设置为 RSTP。在“Redundancy Mode”下拉

列表中，指定环网冗余的冗余模式。可在“Ring Redundancy”和“Spanning Tree”菜单中

更改当前设置。

说明

与具备“Ring with RSTP”选项的端口有关的限制条件

如果已启用“Ring with RSTP”选项，则生成树中不得包含以下端口：

• 环网端口

• 备用端口

• 备用耦合端口

• MRP 互连端口

• RSPT+
启用 RSTP+。仅当 MRP 组态为冗余模式时才可选中此复选框。
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• Redundancy Mode
如果“Redundancy Type”选择“Ring”或“Ring with RSTP”，则以下选项可用：

– Automatic Redundancy Detection
选择此设置可创建冗余模式的自动组态。

在“Automatic Redundancy Detection”模式下，设备会自动检测环网中是否存在充当

“HRP Manager”角色的设备。如果存在，该设备将获得“HRP Client”的角色。

如果未找到 HRP 管理器，则所有设置为“Automatic Redundancy Detection”或“MRP 
Auto Manager”的设备将通过彼此协商来确定哪台设备将获得“MRP Manager”的角色。

MAC 地址 低的设备将始终为“MRP Manager”。其余设备将自动设置为“MRP Client”模
式。

– MRP Auto-Manager
在“MRP 自动管理器”模式下，设备通过彼此协商来确定哪个设备获得“MRP 管理器”

的角色。MAC 地址 低的设备将始终为“MRP Manager”。其余设备将自动设置为“MRP 
Client”模式。

与“Automatic Redundancy Detection”设置不同，设备在此模式下无法检测环网中是否

存在 HRP 管理器。

– MRP Client
设备采用 MRP 客户端角色。

– HRP Client
设备采用 HRP 客户端角色。

– HRP Manager
设备采用 HRP 管理器角色。

组态 HRP 环网时，必须将其中一个设备设置为 HRP 管理器。针对所有其它设备，必须

设置“HRP Client”或“Automatic Redundancy Detection”。
– MRP Manager

设备采用 MRP Manager 角色。设备无法自动充当客户端角色。

如果选择“Spanning Tree”作为“Redundancy Type”，则可使用以下选项：

– STP
启用生成树协议 (STP)。生成树的典型重新组态时间介于 20 到 30 秒之间。可以在

“Layer 2 > Spanning Tree”中组态其它设置。

– RSTP 
启用快速生成树协议 (RSTP)。如果在某个端口上检测到生成树帧，该端口会从 RSTP 恢
复为生成树。可以在“Layer 2 > Spanning Tree”中组态其它设置。

说明

使用 RSTP（快速生成树协议）时，可能短暂出现环路包含重复帧或帧乱序的情况。如

果具体应用不能接受这种情况，应使用较慢的标准生成树机制。

– MSTP
启用多重生成树协议 (MSTP)。可以在“Layer 2 > Spanning Tree”中组态其它设置。
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• Standby
启用或禁用“备用冗余”功能。可以在“Layer 2 > Ring Redundancy > Standby”中组态其

它设置。

• MRP Interconnection
启用或禁用 MRP 互连功能。可在“Layer 2 > Ring Redundancy > MRP Interconnection”中
找到其它设置。

只有在满足以下条件时才可启用 MRP 互连：

– 已启用环网冗余。

– “MRP Auto-Manager”或“MRP Client”用作环网冗余模式。

– 存在已激活的 MRP 互连连接。

说明

为每个环网中的两个设备组态环网冗余模式“MRP Auto-Manager”，以便其中一个设备发

生故障时也能立即重新组态 MRP 环网。

• Passive Listening
启用或禁用“Passive Listening”功能。

凭借被动侦听，可将生成树网络连接到 MRP/HRP 环网。环网节点将转发生成树 BPDU，从

而对拓扑变化做出反应。接收到拓扑变更帧后，则删除 MAC 地址表。

• RMON
如果选择该复选框，则远程监视 (RMON) 允许在设备上收集和准备诊断数据，并由同样

支持 RMON 的网络管理站使用 SNMP 读出诊断数据。凭借此诊断数据（例如，端口相关

的负载趋势）可以在早期发现并排除网络中的故障。

某些“以太网统计信息计数器”是 RMON 功能的一部分。如果禁用 RMON，则不再更新

“Information > Ethernet statistics”中的“Ethernet Statistics Counter”。
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• Dynamic Multicast
可能的设置如下：

– “-”（禁用）

– IGMP Snooping
启用 IGMP（Internet 组管理协议，Internet Group Management Protocol）。可以在

“Layer 2 > Multicast > IGMP”中组态其它设置。

– MLD Snooping
启用 MLD。可以在“Layer 2 > Multicast > MLD”中组态其它设置。

– IGMP and MLD Snooping
启用 IGMP 和 MDL。

– GMRP
启用 GMRP（GARP 组播注册协议）。可以在“Layer 2 > Multicast > GMRP”中组态其它

设置。

说明

GMRP 和 IGMP 不能同时起作用。

• GVRP
启用或禁用“GVRP”（GARP VLAN 注册协议）。可以在“Layer 2 > VLAN > GVRP”中组态其

它设置。

• Mirroring
启用或禁用端口镜像。可以在“Layer 2 > Mirroring > Port”中组态其它设置。

• Loop Detection
启用或禁用回路检测。可以在“Layer 2 > Loop Detection”中组态其它设置。

• PTP
指定设备处理 PTP 消息的方式。可以在“Layer 2 > PTP”中组态其它设置。

– off
设备不处理任何 PTP 消息。但是，将根据交换机的规则转发 PTP 消息。

– transparent
设备采用透明时钟的功能并将 PTP 消息转发到其它节点，同时在 PTP 消息的修正字段

中输入内容。
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QoS

常规

传输优先级

在此页面中，可以指定不同帧的优先级。此外，您可以基于优先级设置用于指定帧处理顺序

的方法。还应参考“基础”部分。

显示值说明

该页面包含以下框：

• 广播优先级 (Broadcast Priority)
指定广播帧的优先级。交换机将根据此优先级将帧分类到队列中。在“第 2 层 > QoS > CoS 
映射”(Layer 2 > QoS > CoS Map) 页面上，组态队列的优先级分配。

• 代理优先级 (Agent Priority)
指定代理帧的优先级。交换机将根据此优先级将帧分类到队列中。在“第 2 层 > QoS > CoS 
映射”(Layer 2 > QoS > CoS Map) 页面上，组态队列的优先级分配。

• 计划模式 (Scheduling Mode)
选择队列中帧的处理顺序。

队列数值越大，处理优先级越高。

– Strict Queueing
只要队列中存在优先级更高的帧，就只处理这些高优先级的帧。

– Weighted Fair Queueing
即使队列中存在优先级更高的帧，偶尔还是会处理优先级较低的帧。

CoS 映射 (CoS Map)

CoS 队列

在此页面上，可将 CoS 优先级分配给不同的 Traffic Queues。 
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显示框说明 
• CoS

显示入站数据包的 CoS 优先级。

• Queue
从下拉列表中选择分配给 CoS 优先级的队列。 
队列编号越高，处理优先级越高。

对于序列 1 - 6，即使队列中存在优先级更高的帧，偶尔还是会处理优先级较低的帧。 
对于序列 7 - 8，只要队列中存在优先级更高的帧，就只处理这些高优先级的帧。 

服务等级 (CoS) 按如下方式分配给各个队列：

具有 4 个队列的设备 具有 8 个队列的设备

COS 0 → 队列 2
COS 1 → 队列 1
COS 2 → 队列 1
COS 3 → 队列 2
COS 4 → 队列 3
COS 5 → 队列 3
COS 6 → 队列 4
COS 7 → 队列 4

COS 0 → 队列 2
COS 1 → 队列 1
COS 2 → 队列 3
COS 3 → 队列 4
COS 4 → 队列 5
COS 5 → 队列 6
COS 6 → 队列 7
COS 7 → 队列 8

DSCP 映射

DSCP 映射

在此页面上，可将 DSCP 优先级分配给不同的 Queues。

显示值说明

表 1 包含以下列：

• DSCP 小值 (DSCP min)
从该下拉列表中，选择要向其分配队列的 DSCP 编码范围的 小值。

• DSCP 大值 (DSCP max)
从该下拉列表中，选择要向其分配队列的 DSCP 编码范围的 大值。
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• 队列 (Queue)
从该下拉列表中，选择要分配给 DSCP 编码范围的转发队列（发送优先级）。

• 复制到表 (Copy to Table)
单击此按钮后，选中的转发队列（发送优先级）将分配至指定范围内的 DSCP 编码。

表 2 包含以下列：

• DSCP
显示入站帧的 DSCP 优先级。

• 队列 (Queue)
从下拉列表中选择分配给 DSCP 优先级的队列。

队列编号越高，处理优先级越高。

对于序列 1 - 6，即使队列中存在优先级更高的帧，偶尔还是会处理优先级较低的帧。 
对于序列 7 - 8，只要队列中存在优先级更高的帧，就只处理这些高优先级的帧。

具有 4 个队列的设备 具有 8 个队列的设备

DSCP 编码 0 - 15 → 队列 1
DSCP 编码 16 - 31 → 队列 2
DSCP 编码 32 - 47 → 队列 3
DSCP 编码 48 - 63 → 队列 4

DSCP 编码 0 - 7 → 队列 2
DSCP 编码 8 - 15 → 队列 1
DSCP 编码 16 - 23 → 队列 3
DSCP 编码 24 - 31 → 队列 4
DSCP 编码 32 - 39 → 队列 5
DSCP 编码 40 - 47 → 队列 6
DSCP 编码 48 - 55 → 队列 7
DSCP 编码 56 - 63 → 队列 8

QoS 信任 (QoS Trust)

指定子网优先级

在此页面上，可逐个端口设置按优先级转发帧所依据的方法。
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显示值说明

表 1 包含以下列：

• Port
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• Trust Mode
从下拉列表中选择设置。可能的设置如下：

– 不信任

– 信任 COS
– 信任 DSCP
– 信任 COS-DSCP
– No change

表 2 保持不变。

• Copy to Table
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。
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表 2 包含以下列：

• Port
显示可组态的 PoE 端口。

端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。
• Trust Mode

从下拉列表中选择需要的模式:

说明

在“Layer 2 > VLAN > Port Based VLAN”页面上，组态接收端口的优先级。

在“Layer 2 > QoS > CoS Map”页面上，组态以下优先级到队列的分配。

• 接收端口 
• VLAN 标记 
• 广播和代理帧

在“Layer 2 > QoS > DSCP Map”页面上，组态 DSCP 优先级到队列的分配。

– No Trust
交换机将根据接收端口的优先级将入站帧分类到队列中。

如果 IP 报头中存在 DSCP 值，则忽略此参数。如果存在 VLAN 标记，则由接收端口的

优先级值替换此标签。

– Trust COS
如果入站帧包含 VLAN 标记，交换机将根据此优先级将帧分类到队列中。

如果帧不包含 VLAN 标记，交换机将根据接收端口的优先级将帧分类到队列中。

如果 IP 报头中存在 DSCP 值，则忽略此参数。

– Trust DSCP
如果入站帧包含 DSCP 优先级，交换机将根据此优先级将帧分类到队列中。

如果帧不包含 DSCP 优先级，交换机将根据接收端口的优先级将帧分类到队列中。

如果帧包含 VLAN 标记，则忽略此参数。

– Trust COS-DSCP
对于入站帧，将进行连续检查以确定其包含的优先级。

如果该帧包含 DSCP 优先级，则将其处理为“信任 DCSP”模式。

如果该帧不包含 DSCP 优先级，交换机将检查帧是否包含 VLAN 标记。如果该帧包含 
VLAN 标记，交换机将根据此优先级将帧分类到队列中。

如果该帧既不包含 DSCP 优先级也不包含 VLAN 标记，交换机将根据接收端口的优先

级将帧分类到队列中。

CoS 端口重映射

发送时更改优先级

在此页面上，可以根据接收帧时的优先级，更改发送帧时所用的优先级。 
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显示框说明

该页面包含以下框：

• CoS 重映射 (CoS Remap)
根据表 2 启用或禁用根据已更改优先级发送的帧。

表 1 包含以下列：

• 端口 (Port)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 优先级 0 - 7
列中的优先级表示接收帧时所用的优先级。

– 0 - 7
选择发送帧时所用的优先级。

– 无变化 (No Change)
表 2 无变化。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示所有可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 优先级 0 - 7
列中的优先级表示接收帧时所用的优先级。

在下拉列表中，选择发送帧时所用的优先级。

速率控制

限制进入和离开数据的传输速率

在此页面上组态各个端口的负载限值（每秒 大数据包数）。您可以指定将应用这些限制值

的帧的类别。 
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显示值说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
显示设置对于所有端口有效。

• 限制入站单播 (DLF)/限制入站广播/限制入站组播/限制入站单播

选择所需设置。

– 启用：启用此功能

– 禁用：禁用该功能

– 无变化：表 2 中的设置保持不变

• 总入站速率 [pkts/s] (Total Ingress Rate [pkts/s]) /总入站速率 [kb/s] (Total Ingress Rate 
[kb/s])
指定 大入站数据包数。如果输入“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变

• 出站速率 [Kb/s] (Egress Rate [Kb/s])
指定所有出站帧的数据传输率。如果输入“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持

不变

• 复制到表 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示所有可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 限制入站单播 (DLF) (Limit Ingress Unicast (DLF))
启用或禁用数据传输率，以限制无法解析地址的入站单播帧 (Destination Lookup Failure)。

• 限制入站广播 (Limit Ingress Broadcast)
启用或禁用数据传输率，以限制入站广播帧。

• 限制入站组播 (Limit Ingress Multicast)
启用或禁用数据传输率，以限制入站组播帧。

• 限制入站单播 (Limit Ingress Unicast)
启用或禁用数据传输率，以限制入站单播帧。
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• 总入站速率 [pkts/s] (Total Ingress Rate [pkts/s]) /总入站速率 [kb/s] (Total Ingress Rate 
[kb/s])
指定设备处理的 大入站数据包数。 

说明

仅当至少已为相关端口选中以下列中的一个复选框时，设备才会将数据通信限制为输入

的值：

• 限制入站广播 (Limit Ingress Broadcast)
• 限制入站组播 (Limit Ingress Multicast)
• 限制入站单播 (Limit Ingress Unicast)
如果未选中任何复选框，则即使“总入站速率 pkts/s”(Total Ingress Rate pkts/s) 字段中有

一个条目，传入数据通信也不会受到限制。如果选中了多个复选框，则所有激活类别的

数据包总数对于限制数据通信起决定性作用。

• 出站速率 [Kb/s] (Egress Rate [Kb/s])
指定所有出站帧的数据传输率。

说明

对数值取整，与期望值的偏差

请注意，输入值时，WBM 会取整为正确的值。

如果组态了“总入站速率”(Total Ingress Rate) 和“出站速率”(Egress Rate) 的值，则运行

中的实际值可能与设定值稍有不同。

VLAN

常规

VLAN 组态页面

在该页面，可以指定设备是否以透明方式转发带有 VLAN 标记的帧（IEEE 802.1D/VLAN 不
识别模式），或者指定设备是否考虑 VLAN 信息（IEEE 802.1Q/VLAN 识别模式）。如果设

备处于“802.1Q VLAN Bridge”模式下，则可以定义 VLAN 并指定端口的使用。

在该页面上可以进行的设置取决于在“基础网桥模式”(Base Bridge Mode) 框中的选择。

说明

更改“代理 VLAN ID”(Agent VLAN ID)
如果组态 PC 通过以太网直接连接到设备并且已更改“代理 VLAN ID”(agent VLAN ID)，则更

改后不能再通过以太网访问该设备。
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VLAN 的重要规则

组态和运行 VLAN 时，确保遵守以下规则：

• VLAN ID 为“0”的帧会按照无标记帧处理，但会保留其优先级值。

• 默认情况下，设备上的所有端口均发送不带 VLAN 标记的帧，以确保终端节点可接收这

些帧。

• 对于 SCALANCE X 设备，所有端口的默认 VLAN ID 为“1”。
• 如果终端节点连接到端口，发送的离开帧不应带标记（静态访问端口）。但是，如果此

端口有另一台交换机，则发送的帧应添加标记（中继端口）。

• 对于中继端口，VLAN 分配是动态的。除中继端口属性外，仅当端口也作为所涉及 VLAN 
中的成员以静态方式输入时，才能创建静态组态。静态组态的示例是某些 VLAN 中多个

组播组的分配。

说明

对于 SCALANCE XB-200、XC-200、XF-200BA、XP-200 和 XR-300WG，基础网桥模式

“802.1Q VLAN Bridge”的规则适用。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• 网桥模式 (Bridge mode)
– Customer

如果以“Customer”角色操作设备，则设备与标准以太网交换机的功能相同。

– Provider
如果以“Provider”角色操作设备，除了“Customer”角色属性外，该设备还可提供用于管

理外部 VLAN 标记的选项。在此角色中，可使用 Q-in-Q VLAN 隧道功能。

• 基础网桥模式 (Base Bridge Mode)（不适用于 SCALANCE XM-400/XR-500）
指定“基础网桥模式”。

说明

切换基础网桥模式

请注意“切换基础网桥模式”部分。此部分介绍模式切换对现有组态的影响。

– 802.1Q VLAN Bridge
将设备模式设置为“VLAN 识别”。在此模式下，会将 VLAN 信息考虑在内。

– 802.1D Transparent Bridge
将设备模式设置为“VLAN 不识别”。在此模式下，不会更改 VLAN 标记，而会以透明

方式转发这些标记。为 CoS 评估 VLAN 优先级。在此模式下，无法创建任何 VLAN。仅

管理 VLAN 可用：VLAN 1。
• 更新优先级 (Update Priority)

选中此复选框后，“优先级”(Priority) 列中的值即输入到此 VLAN 所有传入帧的 VLAN 变
量中。

• VLAN ID
在“VLAN ID”输入框中输入 VLAN ID。取值范围：1 ... 4094 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• VLAN ID
显示 VLAN ID。VLAN ID（介于 1 到 4094 之间的数字）只能在创建新数据记录时被分配

一次，之后不能更改。如要更改，必须删除整个数据记录并重新创建。可 多定义 257 
个 VLAN。 

• 名称 (Name)
输入 VLAN 的名称。此名称仅提供信息，对组态没有影响。VLAN 名称 长可包含 32 个
字符。
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• 状态 (Status)
显示内部端口过滤表中条目的状态类型。此处，“静态”(static) 表示地址由用户作为静态

地址输入。条目 GVRP 表示组态由 GVRP 帧注册。但是，仅当设备启用 GVRP 时，此条目

才可用。

• 专用 VLAN 类型 (Private VLAN Type)
显示 PVLAN 的类型。

• 私有 VLAN ID (Primary VLAN ID)
对于次 PVLAN，显示对应的主 PVLAN 的 ID。

• 透明 (Transparent)（仅限 SCALANCE XM-400/XR-500）
启用这些设置可将 VLAN 转换为透明模式。作为成员或无标记的成员被分配给此 VLAN 的
端口此时也变成透明端口。

这表示：

– 将透明端口的端口 VLAN ID 设为此 VLAN 的 ID。
– 只要未将这些端口接收的无标记帧按协议或子网规则转发到标准 VLAN，就会将无标

记帧再次转发给其它所有无标记的透明端口。

– 只要未将标记有 VLAN ID“0”的帧以及在这些端口处接收的帧按协议或子网规则转发到

标准 VLAN，就会将这些帧再次转发到所有其它标记有 VLAN ID“0”的透明端口。

– 交换机帧仅在透明模式下接收 VLAN ID“0”。如果未选中“透明”(Transparent) 复选框，

则不会为交换机的 PROFINET IO 帧添加标记。

– 标记有透明 VLAN 的 VLAN ID 的帧以及这些端口接收的帧将再次转发给所有标记有透

明 VLAN 的 VLAN ID 的透明端口。

– 其它帧按常规 VLAN 规则转发给运作方式与此 VLAN 中无标记成员类似的透明端口。

– 相关 VLAN 中不是其成员或是其无标记成员的所有端口将自动置于“禁止”状态。

– 只要 VLAN 被组态为透明 VLAN，就不可修改属于此 VLAN 的端口。

– 仅可以组态一个透明 VLAN。

说明

如果再次为 VLAN 禁用透明模式，则之前写入的端口组态将保留。

• 学习 (Learning)
选中此复选框后，可启用学习 VLAN 的单播地址。 

• 优先级 (Priority)
选择一个优先级应用到此 VLAN 的所有传入帧中，以作为新的服务等级 (CoS)。无论端口

优先级或者无标记帧中的优先次序如何，交换机都会根据选定的优先级进一步处理帧。帧

中包含的 VLAN 标签不会更改。如果选择“非强制”(Do not force)，帧的优先级将保持不

变。根据端口优先级或 VLAN 标签确定帧的优先顺序。
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• 更新优先级 (Update Priority)
该列在所有 VLAN 的页面开头显示“更新优先级”(Update Priority) 复选框的状态。无法进

行特定于某个 VLAN 的设置。

• 端口列表 (List of ports)
指定端口的用途。可使用以下选项：

– “-”
该端口不是指定 VLAN 的成员。对于新定义，所有端口的标识符均为“-”。

– M
该端口是 VLAN 的成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时带有相应 VLAN 标记。

– R
该端口是 VLAN 的成员。GVRP 帧用于注册。

– U（大写）

该端口是无标记 VLAN 成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时不带 VLAN 标记。不带 
VLAN 标记的帧通过此端口发送。

– u （小写）

此端口是无标记 VLAN 成员，但是此 VLAN 未组态为端口 VLAN。此 VLAN 中发送的

帧在转发时不带 VLAN 标记。

– F
该端口不是指定 VLAN 的成员，在此端口不能使用 GVRP 动态注册 VLAN。如果 VLAN 
中的某个端口带有此选项，即使该端口组态为中继端口，也无法成为此 VLAN 的成员。

可以在“第 2 层 > VLAN > 基于端口的 VLAN”(Layer 2 > VLAN > Port-based VLAN) 中
组态其它设置。

– T
该选项只显示，无法在 WBM 中选择。此端口是中继端口，可成为所有 VLAN 的成员。

可在 CLI（命令行接口）中使用“switchport mode trunk”命令组态此功能。

切换 SCALANCE XB-200 的基础网桥模式

VLAN 不识别（802.1D 透明网桥）→ VLAN 识别（802.1Q VLAN 网桥）

如果将“基础网桥模式”从 VLAN 不识别切换为 VLAN 识别，则会产生以下影响：

• 所有静态和动态单播条目都将被删除。

• 所有静态和动态多播条目都将被删除。

• 凭借生成树，可以设置以下协议兼容性：STP、RSTP 和 MSTP。
VLAN 识别（802.1Q VLAN 网桥）→ VLAN 不识别（802.1D 透明网桥）

若将“基础网桥模式”从 VLAN 识别切换为 VLAN 不识别，则会产生以下影响：

• 所有静态和动态 VLAN 信息都将被删除。

• 将创建一个管理 VLAN：VLAN 1。
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• 所有静态和动态单播条目都将被删除。

• 所有静态和动态多播条目都将被删除。

• 凭借生成树，可以设置以下协议兼容性：STP 和 RSTP。
• 无法使用 GVRP。
• 无法使用访客 VLAN。

• 无法从 RADIUS 服务器采用 VLAN 分配。

• 不可组态端口类型。

• 定义的访问规则必须适用于所有 VLAN。在“安全 > 管理 ACL”(Security > Management 
ACL) 页面上，必须为参数“允许 VLAN”(VLANs Allowed) 定义值“1-4094”。

端口分配

端口列表

在此页面上指定端口的用途。
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显示框说明

该表格包括以下列：

• VLAN ID
显示 VLAN ID。VLAN ID（介于 1 到 4094 之间的数字）只能在创建新数据记录时被分配

一次，之后不能更改。如要更改，必须删除整个数据记录并重新创建。可 多定义 257 
个 VLAN。

• 名称 (Name)
输入 VLAN 的名称。此名称仅提供信息，对组态没有影响。 大长度为 32 个字符。

• 端口列表 (List of ports)
指定端口的使用。可使用以下选项：

– "-"
该端口不是 VLAN 的成员。

对于新定义，所有端口的标识符均为“-”。
– M

该端口是 VLAN 的成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时带有相应 VLAN 标记。

– R
该端口是 VLAN 的成员。GVRP 帧用于注册。

– U（大写）

该端口是无标记 VLAN 成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时不带 VLAN 标记。不带 
VLAN 标记的帧通过此端口发送。

– u（小写）

此端口是无标记 VLAN 成员，但是此 VLAN 未组态为端口 VLAN。此 VLAN 中发送的

帧在转发时不带 VLAN 标记。

– F
该端口不是指定 VLAN 的成员，在此端口不能使用 GVRP 动态注册 VLAN。如果 VLAN 
中的某个端口带有此选项，即使该端口组态为中继端口，也无法成为此 VLAN 的成员。

可以在“第 2 层 > VLAN > 基于端口的 VLAN”(Layer 2 > VLAN > Port-based VLAN) 中
组态其它设置。

– T
此选项仅作显示用途，不能在 WBM 中进行选择。

此端口是中继端口，可成为所有 VLAN 的成员。

可在 CLI（命令行接口）中使用“switchport mode trunk”命令组态此功能。

GVRP

组态 GVRP 功能

通过 GVRP 帧，不同设备可在设备的端口处注册特定 VID。例如，不同设备可以是终端设备

或交换机。设备也可以通过此端口发送 GVRP 帧。 
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可在此页面上启用各个端口的 GVRP 功能。 

定时器

在上述协议中设置以下定时器。定时器值不可组态。

定时器 说明 出厂设置

Join-time 传输两个 PDU（协议数据单元）之间的传递时间（以毫秒

为单位）

200 ms 

Leave-time 设备更改其 GARP 状态之前，定时器的时间周期（以毫秒

为单位）

只要设备发送或接收到一个“Leave-all-time”消息，定时器

就会以定义的时间开始倒数时间。

当设备收到 Join 消息时定时器停止。

600 ms 

Leave-all-
time

所有设备更改其 GARP 状态之前，定时器的时间周期（毫

秒）

10000 ms 

在通过第 2 层连接的设备中，必须为 GARP/GMRP 定时器设置相同的值。如果 GARP/GMRP 定
时器设置了不同的值，则不能成功执行 GARP 应用程序（如 GMRP 和 GVRP）。

显示框说明

该页面包含以下框：

• GVRP
启用或禁用“GVRP”功能。

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
选择设置。可选择以下设置选项：

– 启用 (Enabled)
启用发送 GVRP 帧。

– 禁用 (Disabled)
禁用发送 GVRP 帧。

– 无变化 (No Change)
表 2 无变化。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2808 编程和操作手册, 11/2022



表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示所有可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 设置 (Setting)
启用或禁用发送 GVRP 帧。

基于端口的 VLAN

处理接收到的帧

在此页面中，指定用于接收帧的端口属性组态。

要求：

• 在“General”页面中，将“Base Bridge Mode”设为“802.1Q VLAN Bridge”。

说明

表 1 包含以下列：

说明

表 1 仅在至少组态了一个 VLAN 时才可用。

• All Ports
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• Priority / Port VID / Acceptable Frames / Ingress Filtering
在此下拉列表中，选择适用于所有端口的设置。如果选中“No Change”，则表 2 中相应列

的条目保持不变。

• Copy to Table
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。
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表 2 包含以下列：

• Port
显示可用端口。

• Priority
从下拉列表中选择分配给无标记帧的优先级。    
VLAN 标记中使用的 CoS (Class of Service) 优先级。如果接收到无标记的帧，将为其分配

此优先级。此优先级指定了将该帧与其它帧相比较后，如何进一步处理该帧。

总共有 8 个优先级，值分别为 0 到 7，其中 7 表示 高优先级（IEEE 802.1p 端口优先

级）。 
• Port VID

从下拉列表中选择 VLAN ID。只能选择在“VLAN > General”页面中定义的 VLAN ID。
如果接收到的帧没有 VLAN 标记，则会为其添加此处指定的 VLAN ID 作为标记，然后按

照端口规则发送出去。  
• Acceptable Frames

指定将接受哪些类型的帧。可能的选项如下：

– Tagged Frames Only 
设备会丢弃所有无标记帧。否则，按照组态应用转发规则。带有标记“0”的帧作为无标

记帧处理。设备转发所有已标记的帧。否则，按照组态应用转发规则。

– All
设备会转发所有帧。

– Untagged and Priority Tagged Only
设备会丢弃所有带标记帧。设备转发所有无标记帧及 VLAN = 0 且具备优先级的帧（带

优先级标记的帧）。否则，按照组态应用转发规则。

• Ingress Filtering
指定是否评估接收到帧的 VID。
可做以下选择：

– Enabled
由接收到的帧的 VLAN ID 决定是否转发：要转发 VLAN 标记帧，接收端口必须是相同 
VLAN 的成员。在接收端口会丢弃来自未知 VLAN 的帧。

– Disabled
转发所有帧。

基于协议的 VLAN 组

简介

在此页面指定组并为其分配协议。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• 基于协议的 VLAN (Protocol Based VLAN)
启用或禁用基于协议的 VLAN 分配。

• 协议值 (Protocol Value)
输入十六进制协议值。

下面列出几个示例：

– PROFINET：88:92
– IP：08:00
– Novell：81:37
– netbios：f0:f0
– appletalk：80:9b

• 组 ID (Group ID)
输入组的 ID。

该表格包括以下列：

• 协议值 (Protocol Value)
显示文件值。

• 组 ID (Group ID)
显示组 ID。

基于协议的 VLAN 端口

简介

在此页面中，指定分配给单独端口的协议和 VLAN。

显示框说明

• 端口 (Port)
选择所需端口。可以选择所有可用端口和链路汇聚。

• 组 ID (Group ID)
从下拉列表中选择组 ID。在 WBM 页面“第 2 层 > VLAN > 基于协议的 VLAN 组”(Layer 2 
> VLAN > Protocol Based VLAN Group) 中指定 ID。
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该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示所有可用端口及链路汇聚。

• 组 ID (Group ID)
显示分配给端口的组 ID。

• VLAN ID
选择要分配给端口的所需 VLAN ID。

基于 IPv4 子网的 VLAN

简介

在此页面中，指定分配给子网的 VLAN ID。

显示框说明

该页面包含以下框：

• 基于子网的 VLAN (Subnet Based VLAN)
启用或禁用基于 IPv4 子网的 VLAN 分配。

• 端口 (Port)
选择端口。可以选择所有可用端口和链路汇聚。

• 子网地址 (Subnet Address)
输入子网的 IP 地址。

示例：192.168.10.0 是指包含节点 192.168.10.1 到 192.168.10.254 的网络 
192.168.10.x。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
输入子网掩码。

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示所有可用端口及链路汇聚。

• 子网地址 (Subnet Address)
显示分配给端口的子网。
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• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示分配给端口的子网掩码。

• VLAN ID
选择要分配给端口或子网的 VLAN ID。

基于 IPv6 前 的 VLAN

简介

在此页面上，指定分配给 IPv6 前 的 VLAN ID。

显示框说明

该页面包含以下框：

• 端口 (Port)
从下拉列表中选择端口。可以选择所有可用端口和链路汇聚。

• 前 地址

输入 IPv6 地址。

• 前 长度

输入属于前 的左侧位数

• VLAN ID
选择要分配给端口或前 的 VLAN ID。

该表格包括以下列：

• Select
选择要删除的行。

• 端口 (Port)
显示所有可用端口及链路汇聚。

• 前 地址

显示端口的 IPv6 地址。

• 前 长度

显示前 长度。

• VLAN ID
选择要分配给端口或前 的 VLAN ID。
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Private VLAN

常规

私有 VLAN 组态页面

在此页面上定义 PVLAN 的类型并将辅助 PVLAN 分配给主 PVLAN。

说明

所有辅助 PVLAN 在 PVLAN 的全部设备上必须已知。即使设备在辅助 PVLAN 中没有主机端

口，辅助 PVLAN 也必须在设备上已知。

显示框说明

该表格包括以下列：

• VLAN ID
显示 VLAN ID。

• 私有 VLAN 类型 (Private VLAN Type)
指定 PVLAN 的类型：

– Primary
对于该类型，定义主 PVLAN。在 PVLAN 中，只能定义一个主 PVLAN。主 PVLAN 使用 
VLAN 的 VLAN ID。

– Isolated
对于该类型，定义辅助 PVLAN。该次 PVLAN 中只能包含一个设备。辅助 PVLAN 具有

特定的 VLAN ID。
– Community

对于该类型，定义辅助 PVLAN。此辅助 PVLAN 内的各设备彼此之间可直接通过第 2 层
进行通信。辅助 PVLAN 具有特定的 VLAN ID。

• 主 VLAN ID (Primary VLAN ID)
 根据辅助 PVLAN，选择主 PVLAN 的 VLAN ID。

IP 接口映射

私有 VLAN 组态页面

在此页面上指定可访问主 PVLAN 的 IP 接口的辅助 PVLAN。为所有相关功能组态 IP 接口分配，

终端设备在使用这些功能时需要通过辅助 PVLAN 与主 PVLAN 的 IP 接口通信。
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示例：

• 将辅助 PVLAN 中的某个终端设备组态为 DHCP 客户端。设置远程 DHCP 服务器。将 PVLAN 
交换机组态为 DHCP 中继代理。在 DHCP 中继代理的主 PVLAN 中组态 IP 接口。将包含 
DHCP 客户端的辅助 PVLAN 分配给此 IP 接口。

• 将 PVLAN 交换机组态为路由器。在路由器的主 PVLAN 中组态 IP 接口。将包含终端设备

（使用路由器作为网关）的辅助 PVLAN 分配给此 IP 接口。

显示框说明

该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
选择带 IP 接口的主 PVLAN。

• 辅助 VLAN ID (Secondary VLAN ID)
选择可访问主 PVLAN 的 IP 接口的辅助 VLAN ID。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 接口 (Interface)
显示 IP 接口。

• 辅助 VLAN-ID (Secondary VLAN-ID)
显示可访问主 PVLAN 的 IP 接口的辅助 PVLAN 的辅助 VLAN-ID。

提供方网桥

隧道端口

通道端口的组态页面

在此页面上，可启用 Q-in-Q VLAN 隧道功能。用外部 VLAN 标记（端口的 PVID）扩展隧道

端口接收到的帧。
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显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置

从下拉列表中选择设置。可选择以下设置选项：

– 启用

启用所有端口的 Q-in-Q VLAN 隧道功能。

– 禁用

禁用所有端口的 Q-in-Q VLAN 隧道功能。

– 无变化

表 2 保持不变。

• 复制到表中

如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用这些设置。

表 2 包含以下列：

• 端口

显示所有可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。
• 设置

为此端口启用或禁用该功能。

镜像

基础

镜像

设备提供了同时引导入站或出站数据流经过其它接口以进行分析或监视的选项。 这对受监

视的数据流没有影响。 此过程称为镜像。 在此菜单部分，可启用或禁用镜像并设置参数。

镜像端口

镜像端口是指将工业以太网交换机的某个端口（镜像端口）上的数据通信复制到另一个端口

（监视端口）。 可以将一个或多个端口镜像到监视端口。   
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如果协议分析器与监视端口相连接，则可在不中断连接的情况下记录镜像端口的数据通信。 
这意味着可在不影响数据通信的情况下对数据通信进行研究。只有设备有空闲端口可用作监

视端口时，才能实现此功能。 

常规

说明

在对数据通信进行镜像时，无法保证对所有数据包均进行了镜像。这主要取决于镜像端口上

的负载以及会话数量。为了实现 大精度，建议将会话数量限制为一个。

常规镜像

在此页面上，可以启用或禁用镜像功能并进行基本设置。

说明

如果此功能是通过 PROFINET 组态的，则禁止在此页面上进行组态。

说明

不能超出交换机核心界限对端口进行镜像。请参见设备的操作说明。

说明

如果想要将常规终端设备连接到监视端口，则需禁用端口镜像功能。这不适用于功能扩展器 
BUS ANALYZER Agent XM-400。

注意数据速率

如果镜像端口的 大数据速率大于监视端口的 大数据速率，则数据可能丢失，同时监视端

口不再反映镜像端口上的数据通信。可同时将多个端口镜像到一个监视端口。

RSPAN
使用 RSPAN（远程交换端口分析器），您可以通过 VLAN 将镜像会话的数据通信转发到监视

端口。在 RSPAN VLAN 上，镜像的数据通信不会受到其他数据干扰。

直接寻址到镜像源的帧不能被镜像到 RSPAN 目标端口。
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设置

• Mirroring
启用或禁用镜像数据通信。

• Monitor Barrier
启用或禁用此设置以通过监视端口限制通信。

说明

监视屏障的影响

如果启用此设置，则无法再通过监视端口管理交换机。以下端口特定功能将发生变化：

• DCP 转发关闭 
• LLDP 关闭 
• 单播、组播和广播阻止开启

再次禁用监视屏障后，无法恢复这些功能的先前状态。它们会复位为默认值，可能需要

重新组态。 
即使开启监视屏障时，也可手动重新组态这些功能。重新允许监视端口上的数据通信。如

果不需要，则确保只将想要监视的数据通信转发到接口。 
如果禁用镜像，所列的端口特定功能将复位为默认值。无论功能是手动组态还是通过启用

“Monitor Barrier”自动组态，都将发生复位。

说明

功能扩展器 BUS ANALYZER Agent XM-400
如果此目标端口为功能扩展器 BUS ANALYZER Agent XM-400 的端口，则 Monitor Barrier 
选项将始终处于激活状态。无论是否选中该复选框，该选项均处于激活状态。

• RSPAN VLAN ID
选择一个用于不间断传送镜像会话的数据通信的 VLAN。
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基本设置表格包括以下对话框：

• Session ID
新条目创建后，会自动分配会话 ID。

• Session Type
选择所需条目：

– '-'
None

– Port Based
基于端口的镜像

– VLAN
基于 VLAN 的镜像。

– MAC ACL
镜像 MAC 访问控制列表。

– IP ACL
镜像 IP 访问控制列表。

说明

如果创建“VLAN”、“MAC ACL”或“IP ACL”类型的会话，则无法创建更多会话。 多可以创建 
7 个“Port Based”类型的会话。

说明

如果更改了现有会话的“Session Type”，则该会话之前的所有组态均丢失。

• Status
显示镜像是否已激活。

• Hardware Index
如果在 VLAN 中为基于端口的出口镜像选择了多个源端口，则仅向目标端口转发一次未

知单播与组播帧以及广播帧。对于多个会话，相应的帧仅在一个会话中可见。它们仅被

镜像到一个硬件索引 低的目标端口。
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• Destination Port
选择要在此会话期间镜像的目标端口。

说明

功能扩展器 BUS ANALYZER Agent XM-400
如果将功能扩展器 BUS ANALYZER Agent XM-400 与 SCALANCE XM-400 基本设备相连，

则 多可以将功能扩展器 BUS ANALYZER Agent XM-400 的四个端口设为目标端口。功能

扩展器 BUS ANALYZER Agent XM-400 支持基于端口、基于 VLAN、基于 MAC ACL 和基于 
IP ACL 的镜像功能。

此功能可用于功能扩展器 BUS ANALYZER Agent XM-400 固件版本 V1.04.06 及更低版本。

• RSPAN
启用或禁用会话的 RSPAN。

端口

镜像端口

仅当已在“General”选项卡中生成会话类型设置为“Port-based”的会话 ID 时，才能在此页面上

组态相关设置。

显示框说明 
• Session ID

选择要监视的会话。 多可以有 7 个并行会话并且其端口不能重叠。 
该表包括以下列：

• Port
显示要监视的端口。

• Ingress Mirroring
启用或禁用监听所需端口的入站数据包。

• Egress Mirroring
启用或禁用监听所需端口的出站数据包。
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VLAN

端口镜像的 VLAN 源
只有已在“常规”(General) 选项卡设置了会话类型“VLAN”并生成了一个会话 ID 时，才能在

此页面上组态相关设置。

在此页面上指定 VLAN，以将其入站数据通信镜像到监视端口。

监视端口上可能会显示指定 VLAN 中未收到的数据包。这些数据包来自设备（例如，SIMATIC 
时间客户端）上启用的功能。为了避免 VLAN 镜像时出现这些数据包，需在执行记录之前禁

用设备上的相关功能。

显示框说明

该页面包含以下框：

• 会话 ID (Session ID)
选择要监视的会话。仅可使用一个会话。

• VLAN ID
在“VLAN ID”输入框中输入 VLAN ID。取值范围：1 ... 4094

“入站镜像”(Ingress Mirroring) 表包含以下列：

• VLAN-ID
显示镜像入站帧的 VLAN ID。只能在创建新数据记录时分配 VLAN ID，之后不能更改。如

要更改，必须删除整个数据记录并重新创建。

MAC 流

端口镜像的 ACL 过滤器

只有已在“General”选项卡设置了会话类型“MAC ACL”并生成了一个会话 ID 时，才能在此页面

上组态相关设置。

MAC ACL 过滤器决定监视端口上可用的数据。

显示框说明

• Session ID
选择要监视的会话。仅可使用一个会话。
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该表包括以下列：

• ACL Filter Number
显示 ACL 过滤器编号。可以在“Security > MAC ACL”中组态 MAC ACL 过滤器。

• Ingress Mirroring
显示是否镜像入站数据包。

说明

规则

只有在指定了用于针对 后一个接口过滤入站数据包的 ACL 规则时，所选规则才有效。在

“Security > MAC ACL > Ingress Rules”中组态设置。

• Source MAC
显示发送方的 MAC 地址。

• Destination MAC Address
显示接收方的 MAC 地址。

• Ingress Interfaces
显示应用此规则的所有接口。ACL 过滤器用于决定可在监视端口（目标端口）上进行镜

像的输入数据流。

• Egress Interfaces
显示应用此规则的所有接口。

IP 流

端口镜像的 ACL 过滤器

只有已在“General”选项卡设置了会话类型“IP ACL”并生成了一个会话 ID 时，才能在此页面上

组态相关设置。

ACL 过滤器决定监视端口上可用的数据。

显示框说明

• Session ID
选择要监视的会话。仅可使用一个会话。
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该表包括以下列：

• ACL Filter Number
显示 ACL 过滤器编号。

• Ingress Mirroring
显示是否镜像入站数据包。

说明

规则

只有在指定了用于针对 后一个接口过滤入站数据包的 ACL 规则时，所选规则才有效。在

“Security > IP ACL > Ingress Rules”中组态设置。

• Source IP Address
显示发送方的 IPv4 地址。

• Source Subnet Mask
显示发送方的子网掩码。

• Destination IP Address
显示接收方的 IPv4 地址。

• Dest.Subnet Mask
显示接收方的子网掩码。

• Ingress Interfaces
显示应用此规则的所有接口。ACL 过滤器用于决定可在监视端口（目标端口）上进行镜

像的输入数据流。

• Egress Interfaces
显示应用此规则的所有接口。ACL 过滤器用于决定可在监视端口（目标端口）上进行镜

像的输出数据流。

动态 MAC 老化

协议设置和交换机功能

设备自动学习连接节点的源地址。此信息用于将数据帧转发到具体涉及的节点。这将减少其

它节点的网络负载。

如果设备在特定时间内未收到源地址与学习的地址相匹配的帧，则设备会删除学习的地址。

这种机制称为“Aging”。老化可以防止错误地转发帧，例如当某个终端设备连接到不同的端

口时。

如果未启用该复选框，则设备不会自动删除学习的地址。
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说明

该页面包含以下框：

• Dynamic MAC Aging
启用或禁用学习的 MAC 地址的动态老化功能。

• Aging Time[s]
以步长 15 输入秒数时间值。经过此时间后，如果设备没有从该发送方地址接收到任何其

它帧，则会删除获取的地址。

取值范围：15 - 630 秒

说明

对数值取整，与期望值的偏差

当输入老化时间时，请注意该值会取整为正确的值。如果输入的值不能被 15 整除，则会

自动向下取整。

环网冗余

环网

启用环网冗余 
可通过如下方式启用环网冗余： 
• 使用 WBM 
• 使用 CLI 
• 使用 PROFINET 组态下载

设置

• Ring ID
选择要组态的环网的 ID。

• Ring Redundancy
如果选中“Ring Redundancy”复选框，将启用环网冗余。将使用此页面上设置的环网端口。
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• Ring Redundancy Mode
在此设置环网冗余的模式。

说明

如果组态多个冗余环网，需要为每个环网选择“MRP Manager”环网冗余模式。

可使用以下模式：

– Automatic Redundancy Detection
选择此设置可创建冗余模式的自动组态。 
在“Automatic Redundancy Detection”模式下，设备会自动检测环网中是否存在充当

“HRP Manager”角色的设备。如果存在，则该设备将获得“HRP Client”的角色。

如果未找到 HRP 管理器，则所有设置为“Automatic Redundancy Detection”或“MRP 
Auto-Manager”的设备将通过彼此协商来确定哪台设备获得“MRP Manager”的角色。

MAC 地址 低的设备将始终为“MRP Manager”。其余设备将自动设置为“MRP Client”模
式。

在“Automatic Redundancy Detection”模式下，设备会自动检测环网中是否存在充当

“HRP Manager”角色的设备。如果存在，则该设备将获得“HRP Client”的角色。

– MRP Auto-Manager
在“MRP Auto-Manager”模式下，设备通过彼此协商来确定哪个设备获得“MRP 
Manager”的角色。MAC 地址 低的设备将始终为“MRP Manager”。其余设备将自动设

置为“MRP Client”模式。

与“Automatic Redundancy Detection”设置不同，设备在此模式下无法检测环网中是否

存在 HRP 管理器。

– MRP Client
设备采用 MRP 客户端角色。

– HRP Client
设备采用 HRP 客户端角色。

– HRP Manager
设备采用 HRP 管理器角色。

组态 HRP 环网时，必须将其中一个设备设置为 HRP 管理器。针对所有其它设备，必须

设置“HRP Client”或“Automatic Redundancy Detection”。
– MRP Manager

设备采用 MRP Manager 角色。设备无法自动充当客户端角色。
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• Ring ports
说明

环网端口的代理 VLAN ID
需要为环网端口组态“Agent VLAN ID”。因此，也可以为环网端口组态值范围为 1 到 4094 
的 VLAN ID。

在此设置将在环网冗余中用作环网端口的端口。

在左侧下拉菜单中选择的环网端口是 HRP 中的“Isolated Port”。
利用 MRP，当建立链接后，可决定哪个端口将成为“Isolated Port”。

设备 出厂默认环网端口

SCALANCE XB208 和 XB216 P0.1 和 P0.2
SCALANCE XB205-3 P0.7 和 P0.8
SCALANCE XB213-3 P0.15 和 P0.16
SCALANCE XC206-2SFP
SCALANCE XC206-2SFP G
SCALANCE XC206-2SFP EEC
SCALANCE XC206-2SFP G EEC
SCALANCE XC206-2G PoE
SCALANCE XC206-2G PoE EEC
SCALANCE XC208
SCALANCE XC208G
SCALANCE XC208EEC
SCALANCE XC208G EEC
SCALANCE XC208G PoE
SCALANCE XC216
SCALANCE XC216EEC
SCALANCE XC224

P0.1 和 P0.2

SCALANCE XC206-2 P0.7 和 P0.8
SCALANCE XC216-3G PoE P0.4 和 P0.5
SCALANCE XF-200BA P1.1 和 P2.1
SCALANCE XP208 P0.1 和 P0.2
SCALANCE XP216 P0.10 和 P0.12
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设备 出厂默认环网端口

SCALANCE XR324WG
SCALANCE XR326-2C PoE WG
SCALANCE XR328‑4C WG (GE)

P0.1 和 P0.2

SCALANCE XR328‑4C WG P0.25 和 P0.26
SCALANCE XM-400 P1.1 和 P1.2
SCALANCE XR-500 P0.1 和 P0.2

H-Sync
H-Sync 是第 2 层协议，在冗余控制系统中可基于该协议通过 PROFINET 同步过程数据。

这两个控制器通过 MRP 环网冗余连接，且必须在一条路径上彼此直接连接相连。同时，

两个控制器均组态为“MRP Auto-Manager”，因此其中一个控制器为 MRP 管理器。环网中

的所有其它设备为 MRP 客户端。这两个控制器在环网的两个方向上发送 H-Sync 帧 
(Provider)。设备接收到的 H-Sync 帧不会被转发 (Consumer)。环网中的所有其它设备仅

转发环网端口两个方向之间的 H-Sync 帧 (Forwarder)。在所有其它端口上对 H-Sync 帧进

行过滤。

H-Sync 是工业以太网交换机的一种透明协议。

有关可用作 H-Sync 转发方的工业以太网交换机的信息，请参见“系统功能和硬件设备”

部分。

只能通过 STEP 7 Basic 或 Professional 组态 H-Sync。但请注意，不符合以下规则的设置

可能会导致组态混乱：

– 冗余模式：MRP Client
– 环网端口： 

- 使用出厂时预设的环网端口。更多详细信息，请参见上文“环网端口”中的表格。

- 使用前两个光纤接口。

- 使用前两个千兆接口。

- 使用端口 1 和端口 2。
• Domain Name

从下拉列表中选择域名。每个名称只能分配给一个环网。

说明

如果组态多个冗余环网，则不能为任何环网使用“default-mrpdomain”域名。

• Observer
启用或禁用观察器。“Observer”功能仅在 HRP 环网中可用。

在左侧下拉菜单中选择的环网端口连接到 HRP 管理器的“Isolated Port”。
观察器可对冗余管理器故障或 HRP 环网的错误组态情况进行监视。

如果启用了观察器，则其可以在检测到错误时中断已连接的环网。为此，观察器将一个

环网端口切换至“blocking”状态。错误消除后，观察器再次启用该端口。
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• Restart  Observer（仅在线时可用）

如果连续发生许多错误，则观察器不再自动启用其端口。环网端口会一直保持在“blocking”
状态。这种现象通过错误 LED 和消息文本进行指示。

错误消除后，可使用“Restart Observer”按钮再次启用端口。 
• Restore Default

此按钮仅在多个冗余环网处于活动状态时有效。单击该按钮可将环网冗余组态复位为出

厂设置。

该表包括以下列：

• Ring ID
环网的 ID。

• Domain Name
冗余域的名称。

• Ring Redundancy Mode
该环网中使用的冗余模式。如果显示“-”，说明环网冗余未启用。

• Ring Port 1
环网的第一个环网端口。

• Ring Port 2
环网的第二个环网端口。

恢复出厂设置

EtherNet/IP / 工业以太网型号

如果已恢复了出厂默认设置，将禁用环网冗余并复位环网端口设置。生成树已启用。

PROFINET 型号

如果已恢复出厂默认设置，将启用环网冗余。如果复位为出厂设置，也会复位环网端口设置。

如果复位前已将其它端口用作环网端口，则之前已正确组态的设备可能会导致帧循环传送，

从而导致数据通信故障。

更改带有冗余管理器的环网端口的状态 
如果组态冗余管理器，请设置环网端口的状态。第一个环网端口改为“blocking”状态，第二

个环网端口改为“forwarding”状态。只要启用环网冗余，就无法更改这些环网端口的状态。

说明

确保首先断开环网，使网络中没有帧循环。
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更改环网端口

可以在不打开环网的情况下更改环网端口。要更改环网端口，请按以下步骤操作：

• 切换到“Layer 2 > Spanning Tree > CIST Port”页面。

• 禁用生成树中要组态为环网端口的端口。

• 切换到“Layer 2 > Ring Redundancy > Ring”页面。

• 选择新的环网端口。

• 更改电缆连接。

• 切换到“Layer 2 > Spanning Tree > CIST Port”页面。

• 启用生成树中不再是环网端口的端口。

备用

环网冗余链路

备用冗余支持 HRP 环网的冗余链路。要建立备用连接，需将环网中两个相邻设备组态为备

用主站或备用从站。备用主站和备用从站必须通过并行电缆连接至另一个环网中的两个设备。

在无故障运行中，通过主站在两个环网之间交换消息。如果主站线路受到干扰，从站会接管

两个环网之间的消息转发。为两个备用伙伴启用备用冗余，并选择用于将设备与想要链接到

的环网相连接的端口。对于“Standby Connection Name”，必须为两个伙伴指定一个在环网

中唯一的名称。该名称标识彼此为备用伙伴的两个设备。 

说明

为了能够使用此功能，必须激活 HRP。
备用管理器始终需要一台已激活的 HRP 客户端或 HRP 管理器。

说明

采用 100 Mbps 光纤连接的备用主站耦合

当采用 100 Mbps 光纤连接的备用主站的耦合伙伴再次启动时，请断开备用主站与其耦合伙

伴之间的物理连接。
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显示框说明 
• Standby

启用或禁用此功能。

说明

如果两个设备通过备用功能相链接，则这两个设备上均必须启用“备用”功能。

• Standby Connection Name
该名称将定义了主/从设备对。两个设备必须处于同一个环网中。

在此处输入备用连接的名称。该名称必须与在备用伙伴上输入的名称相同。您可根据需

要选择任何名称，但在整个网络中同一名称只能用于一对设备。

• Force device to Standby Master
选定后，设备将组态为备用主站，无论其 MAC 地址为何。

– 如果没有为任一启用了备用主站的设备选中该复选框，则会假定未发生任何错误，并

且 MAC 地址较高的设备会成为备用主站。

– 如果为两台设备都选择了该选项，或只有一台设备支持“Force device to Standby 
Master”属性，则也会根据 MAC 地址选择备用主站。

这种类型的分配很重要，尤其是在更换设备时。根据 MAC 地址，前一台具有从站功能的

设备可接管备用主站角色。

说明

如果在备用耦合的两个设备上均启用了选项“Force device to Standby Master”，则会导致

帧循环，进而造成数据通信失败。因此，只能在备用耦合的一个设备上启用“Force device 
to Standby Master”。

• Wait for Standby Partner
– 启用

只在备用主站和备用从站以及它们的备用伙伴建立连接后才启用备用连接。这可确保

在启用通过备用连接实现的通信之前，冗余连接真正可用。

– 已禁用

即使备用主设备未与备用从设备建立连接，也将启用备用连接。

如果已启用另一备用连接，这会导致帧循环传送以及数据通信失败。例如，如果将不

同的备用连接名称分配给备用主站和备用从站，则会因组态错误而产生多个备用连接。
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• Partner detect timeout [ms]
仅在取消选中“Wait for Standby Partner”复选框时才会显示此输入框。在这种情况下，可

以定义设备在建立备用连接之前等待的时间。经过此时间段后，即使备用主设备未与备

用从设备建立连接，也启用备用连接。

• Standby Port
选择要用作备用端口的端口。通过备用端口链接到其它环网。

说明

生成树中的备用端口

将端口作为备用端口启用前，需要禁用生成树中的端口。

1.切换到“Layer 2 > Spanning Tree > CIST Port”页面。

2.禁用生成树中您想要组态为备用端口的端口。

备用端口参与数据通信的重新导向。在没有故障的情况下，仅启用主站的备用端口来处

理进入相连 HRP 环网或 HRP 总线的数据通信。

如果主站或主站上某备用端口的以太网连接（链路）出现故障，将禁用主站的备用端口，

并启用从站的备用端口。因此，到所连接网段（HRP 环网或 HRP 线性总线）的以太网连

接都能恢复正常。

链路检查

要求

• 请勿以 10 Gbps 速率启用端口上的链路检查。

• 只能使用 HRP 或 MRP 环网的光纤环网端口启用链路检查功能。

说明

更换：介质模块：光纤 → 电气

如果在介质模块的光纤端口上执行链路检查，请注意以下几点：

• 在介质模块的相应光纤端口上激活链路检查。

• 需要用不带光纤端口的模块替换介质模块。

1. 禁用插入模块端口的链路检查。

2. 更换介质模块。

说明

更改组合端口的介质类型：光纤 → 电气

如果为介质类型是“SFP”的组合端口激活了链路检查，并且想要启用“RJ45”介质类型，请

先禁用链路检查。
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• 必须在一个 HRP 或 MRP 环网内的两个相邻设备（连接伙伴）上启用链路检查。

• 启用链路检查的端口必须处于连接状态。

监视环网中的光纤连接

通过链路检查功能，可监视 HRP 或 MRP 环网内光纤部分的传输质量，确认故障连接以及在

某些情况下将其关闭。故障部分关闭后，冗余管理器可以关闭环网并恢复通信。

注意

确保链路检查使用的用于光纤连接的帧不会被网络中高优先级帧的过载所替代。

以下原因可导致高优先级消息帧过载：

• 可导致高优先级帧重复的网络回路。

• 更改转发帧的优先级

说明

仅为两个连接伙伴中的一个启用链路检查。这样会导致错误的行为。

说明

如果在一个环网的所有设备上同时启用了链路检查，而且在环网内有多个连接发生故障，则

会导致环网崩溃。

1. 在调试期间，通过为连接在一条线路上的两个连接伙伴启用链路检查，可为连接部分逐一启
用链路检查功能。

2. 为确保无错连接，等待一分钟后再为下一个连接启用链路检查。
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显示框说明

该表包含以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 设置 (Setting)
使用此复选框，可为端口启用或禁用链路检查功能。

启用连接监视后，可在“信息 > 冗余 > 链路检查”(Information > Redundancy > Link 
Check) 页面上查看已发送和接收到的链路检查帧数。

• 复位 (Reset)
复位链路检查后，会重新启动端口功能并复位统计数据。

如果使用“复位”(Reset) 按钮，必须在 30 s 内在两个连接伙伴上同时执行复位。

说明

使用“复位”(Reset) 按钮时，会暂时形成回路，导致数据流量丢失。将再次自动清除回路。

如果您的应用程序不接受，可通过拔出线缆并再次插入来复位链路检查。

MRP 互连

环网冗余链路

在此页面上创建、删除和组态 MRP 互连。

显示框说明

• MRP Interconnection
选中此复选框以激活设备的 MRP 互连。只有在满足以下条件时才可启用 MRP 互连：

– 已启用环网冗余。

– “MRP Auto-Manager”或“MRP Client”用作环网冗余模式。

– 存在已激活的 MRP 互连。

说明

为每个环网中的两个设备组态环网冗余模式“MRP Auto-Manager”，以便其中一个设备发

生故障时也能立即重新组态 MRP 环网。
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该表包括以下列：

• Select
选择要删除的行。

• Interconnection-ID
指定 MRP 互连的 ID。指定 ID 时，请遵守以下规则：

– 互连 ID 不能为 0。
– 需要为用于连接环网的所有四台设备组态相同的互连 ID。

• Interconnection Name
输入 MRP 互连的名称。还可以为用于连接环网的四台设备定义不同的名称。名称中的有

效字符包括字母“A”到“Z”和“a”到“z”、数字“0”到“9”以及“-”符号。名称的第一个字符或 后

一个字符不得使用连字符。互连名称必须至少包含一个字符且不超过 240 个字符。

• Interconnection Port
从此下拉列表中，选择用于 MRP 互连的端口。请注意以下限制：

– 该端口不能被禁用或阻止。该端口的“Unicast Blocking”功能不能被激活。

– 该端口不能用于链路汇聚。

– 该端口不能为“Mirroring”的监视端口。

– 该端口不能为生成树端口。

– 该端口不能为环网端口。

– 该端口不能为路由器端口。

– 该端口的 LLDP（Tx 和 Rx）必须激活。

– 该端口不能为 802.1X 验证器端口。

– 该端口不能为 802.1X 请求端口。

• Wait (Manager)
对于具有“Client”角色的设备，不能选中此列中的复选框。当为具有“Manager”角色的设备

选中此复选框时，MRP 互连管理器将等待数据传输，直到 MRP 互连的主客户端准备就绪。

如果未选中该复选框，无论主客户端的操作状态如何，MRP 互连管理器都会等待 200 毫
秒后开始数据传输。
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• Role
从此下拉列表中选择角色，如果选择“Client”角色，则显示客户端位置。可能的选择如下：

– Manager
– Primary Client
– Secondary Client

• Status
选中此复选框可启用 MRP 互连。请遵守以下规则：

– 如果没有至少一个激活的 MRP 互连，则无法为该设备启用 MRP 互连。

– 以下 大值适用于启用的 MRP 互连数量：

SCALANCE XC-200、SCALANCE XF-200BA、SCALANCE XP-200、SCALANCE 
XM-400 和 SCALANCE XR-500
两个连接

SCALANCE XB-200 和 SCALANCE XR-300WG
一个连接

生成树

常规

MSTP 的常规设置

这是生成树的基本页面。从下拉列表中选择兼容模式。在这些功能的组态页面上，可进行进

一步设置。根据具体的兼容性模式，可以在相关组态页面组态相应的功能。

设置

• Spanning Tree
启用或禁用生成树。

• 协议兼容性 (Protocol Compatibility)
选择 MSTP 的兼容模式。例如，如果选择 RSTP，则 MSTP 将发挥 RSTP 的功能。

可使用以下设置：

– STP
– RSTP
– MSTP
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• RSTP+
RSTP+ 可以将生成树激活的网段与 MRP 环网连接起来。选中此复选框前，请确保满足以

下要求：

– 必须将 MRP 激活为冗余方式。

– 如果已激活环网冗余，则需要禁用生成树的环网端口。

激活 RSTP+ 时，环网端口将成为 MRP 环网的一部分以及生成树网段的一部分。

• RSTP+ MRP 互连域 ID (RSTP+ MRP Interconnection Domain ID)
在此处组态 RSTP+ 的 MRP 互连域 ID。该值不能与为激活 MRP 互连组态的 MRP 互连域 ID 
相匹配。

参见

常规信息 (页 2848)
MST 端口 (页 2842)
MST 概述 (页 2841)

CIST 概述/ST 概述

此页面由以下几部分组成。 
• 页面的左侧显示设备的组态。 
• 中间部分显示根网桥的组态，该组态可从设备接收到的生成树帧获得。 
• 右侧显示区域根网桥的组态，该组态可从 MSTP 帧获得。只有在“General”页面上启用

“Spanning Tree”，以及为“Protocol Compatibility”设置“MSTP”时，显示的数据才可见。这

同样适用于“Bridge Max Hop Count”参数。如果设备是根网桥，则左右两侧显示的信息相

匹配。

显示框说明

• Bridge Priority/Root Priority（仅在线时可用）

根据网桥优先级来确定哪台设备会成为根网桥。优先级 高的网桥会成为根网桥。数值

越小，优先级越高。如果网络中有多个设备具有相同优先级，则 MAC 地址数值 小的设

备将成为根网桥。网桥优先级和 MAC 地址这两个参数一起构成网桥标识符。 由于根网桥

管理所有路径的变更，出于帧延迟的考虑，根网桥应该尽可能处在中心位置。 
• Bridge Address/Root Address（仅在线时可用）

网桥地址显示设备的 MAC 地址，根地址显示根网桥的 MAC 地址。
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• Root Port（仅在线时可用）

显示交换机与根网桥通信时所使用的端口。

• Root Cost（仅在线时可用）

从该设备到根网桥的路径成本。

• Topology Changes/Last Topology Change（仅在线时可用）

该设备条目显示自上次启动以来，由于生成树机制而执行的重新组态次数。对于根网桥，

自上次重新组态到现在的时间显示如下：

– 秒：数字后的秒单位

– 分钟：数字后的分钟单位

– 小时：数字后的小时单位

• Bridge Hello Time [s] / Root Hello Time[s]（仅在线时可用）

每个网桥都会定期发送组态帧 (BPDU)。“呼叫时间”即为两个组态帧之间的时间间隔。

出厂设置：2 秒

说明

只有使用协议兼容性 RSTP 时才能对“Bridge Hello Time”进行设置。如果设置了协议兼容性 
MSTP，则将使用“Layer 2 > Spanning Tree > CIST Port”页面上的“Hello Time”参数。

• Bridge Forward Delay [s] / Root Forward Delay [s]
网桥不会立即使用新的组态信息，而是在经过“Forward Delay”参数中指定的时间之后才

使用。这样可确保只有在所有网桥均获得所需信息之后才以新拓扑运行。

出厂设置 15 秒 
• Bridge Max Age / Root Max Age （仅在线时可用）

如果 BPDU 早于指定的“Max Age”，则会被丢弃。出厂设置：20 秒
• Regional root priority（仅在线时可用）

相关描述，请参见 Bridge Priority/Root Priority
• Regional root address（仅在线时可用）

设备的 MAC 地址。

• Regional root costs（仅在线时可用）

显示从该设备到区域根网桥的路径成本。

• Bridge Max Hop Count
此参数指定 BPDU 可通过多少个 MSTP 节点。如果接收到一个 MSTP BPDU 并且其跳跃计

数超过此处组态的值，则会将其丢弃。此参数默认为 20。
• Region Name

输入此设备所属的 MSTP 区域的名称。默认情况下，在此处输入此设备的 MAC 地址。所

有属于相同 MSTP 区域的设备上的值必须相同。
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• Region Version
输入设备所在的 MSTP 区域的版本号。所有属于相同 MSTP 区域的设备上的值必须相同。

• Reset Counter（仅在线时可用）

单击该按钮，将该页面中的计数器复位为零。

CIST 端口/ST 端口

MSTP-CIST 端口组态

调用此页面时，表中显示端口参数组态的当前状态。

要进行组态，请单击端口表中的相关单元格。

显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明该设置对于表 2 的所有端口都有效。

• Spanning Tree Status
选择设置。可能的设置如下：

– Enabled
将端口集成到生成树中。

– Disabled
不将端口集成到生成树中。

– No Change
表 2 保持不变。

• Copy to Table
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• Port
显示所有可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• Spanning Tree Status
指定是否将端口集成到生成树中。

说明

如果禁用端口的“Spanning Tree Status”设置，可能导致形成环路。必须留意拓扑。
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• Priority
输入端口的优先级。仅当路径成本相同时才评估优先级。该值必须能被 16 整除。如果该

值不能被 16 整除，则会自动调整该值。

取值范围：0 - 240。默认值为 128。
• Cost Calc.

输入路径成本计算。如果在此输入值“0”，则自动计算出的值会显示在“Path Costs”框中。

• Path Costs（仅在线时可用）

此参数用于计算将要选择的路径。选择值 小的路径作为路径。如果设备的多个端口的

路径成本值相同，则选择端口号 小的端口。

如果“Cost Calc.”的值为“0”，则会显示自动计算出的值。否则，显示“Cost Calc.”框中的值。

成本路径的计算很大程度上取决于传输速度。可达到的传输速度越高，路径开销的值就

越低。

快速生成树的典型路径开销值如下：

– 10,000 Mbps = 2,000
– 1000 Mbps = 20,000
– 100 Mbps = 200,000
– 10 Mbps = 2000000
但是，也可以单独设置各个值。

• Status（仅在线时可用）

显示端口的当前状态。这些值只是显示，无法组态。“Status”参数取决于组态的协议。可

能的状态有：

–
Disabled
端口仅接收，并且不包括在 STP、MSTP 和 RSTP 中。

– Discarding
在“丢弃”模式下，接收 BPDU 帧。其它入站或出站帧会被丢弃。

– Listening

在此状态下，接收和发送 BPDU。端口包括在生成树算法中。

–
Learning
转发状态之前的阶段，端口主动学习拓扑（换句话说，节点寻址）。

–
Forwarding
重新组态时间后，端口在网络中激活；并接收和发送数据帧。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2839



• Fwd.Trans（仅在线时可用）

指定从“Discarding”状态变为“Forwarding”状态的次数。

• Edge type
指定边缘端口的类型。可做以下选择：

– “-”
禁用边缘端口。端口被视为“无边缘端口”。

– Admin
当此端口上始终有终端设备时，选择此选项。否则，每次更改连接时都会触发对网络

的重新组态。

– Auto
如果想要自动检测此端口上连接的终端设备，则选择此选项。首次建立连接时，会将

端口视为“无边缘端口”。

– Admin/Auto
如果要在此端口上结合这两个选项，则同时选择这些选项。首次建立连接时，会将端

口视为“边缘端口”。

• Edge（仅在线时可用）

显示端口的状态。

– Enabled

终端设备连接到此端口。

– Disabled
此端口上有生成树或快速生成树设备。

通过终端设备，交换机可以通过端口更快地进行切换，而无需考虑生成树帧。如果忽略

此设置而接收生成树帧，则该端口将针对交换机自动切换为“禁用”设置。

• P.t.P.Type
选择所需选项。选择项取决于设置的端口。

– “-”
自动计算点对点。如果端口被设置为半双工，则不认为是点对点链路。

– P.t.P.

即使为半双工，也认为是点对点链路。

– Shared Media
即使为全双工连接，也不认为是点对点链路。

说明

点对点连接表示在两个设备之间直接连接。而共享介质连接可以是与集线器的连接。
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• P.t.P.
复选框处于选中状态表明端口的操作状态对应于“P.t.P.Type”列中的组态。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该信息。

• Hello Time
输入时间间隔，经过该时间后，网桥会发送组态帧 (BPDU)。默认情况下，会设置 2 秒。

取值范围：1-2 秒

说明

只有使用协议兼容性 MSTP 时才能对呼叫时间进行端口特定的设置。如果设置了协议兼

容性 RSTP，则将使用“Layer 2 > Spanning Tree > CIST General”页面上的“Bridge Hello 
Time”参数。

• Restr.Role
如果选中此复选框，则无论优先级值如何，都不会将相应端口选作根端口。如果选中此

复选框，则优先级 低的端口也不会成为根端口。仅当要限制管理范围外的网桥对生成

树拓扑产生的影响时才激活此选项。

• Limited TCN
如果选中此复选框，则相应端口不会将已接收或检测到的拓扑更改（拓扑更改通知）转

发到其它端口。仅当要限制管理范围外的网桥对生成树拓扑产生的影响时才激活此选项。

• Limited TCN
如果选中此复选框，则相应的端口将接受已接收和检测到的拓扑更改，但不会将拓扑更

改转发到其它端口。只有在满足以下条件时才可选中此列的复选框：

– 必须激活 RSTP+。
– 必须清除此端口的“Limited TCN”复选框。

如果未满足指定条件，此列的复选框将呈灰色显示：

MST 概述

多重生成树组态

除 RSTP 之外，通过 MSTP 也可以在 LAN 中使用单独的 RSTP 树管理多个 VLAN。     

显示框说明

• MSTP 实例 ID (MSTP Instance ID)
输入 MSTP 实例编号。允许值：1 - 64
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• MSTP 实例 ID (MSTP Instance ID)
显示 MSTP 实例编号。

• 根地址 (Root Address)
显示根网桥的 MAC 地址

• 根优先级 (Root Priority)
显示根网桥的优先级。

• 网桥优先级 (Bridge Priority)
在此框中输入网桥优先级。网桥优先级的值是 4096 的整数倍数，值范围从 0 到 61440。

• VLAN ID 
输入 VLAN ID。在此处还可以通过“起始 ID”、“-”、“结束 ID”来指定范围。用“,”分隔多个

范围或 ID。允许值：1 - 4094

MST 端口

组态多重生成树端口参数   
在此页面，设置所组态多重生成树实例的端口参数。

显示框说明

该页面包含以下框：

• MSTP Instance ID
选择 MSTP 实例的 ID。  
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表 1 包含以下列

• 第 1 列
显示设置对于所有端口均有效。

• MSTP Status
选择设置。可能的设置如下：

– Enabled
– Disabled
– No Change：表 2 保持不变。

• Copy to Table
如果单击此按钮，则表 2 的所有端口都将应用此设置

表 2 包含以下列：

• Port
显示所有可用的端口和链路汇聚。

• MSTP Instance ID
MSTP 实例的 ID。  

• MSTP Status
选择属于此实例的端口。

• Priority
输入端口的优先级。仅当路径成本相同时才评估优先级。该值必须能被 16 整除。如果该

值不能被 16 整除，则会自动调整该值。

取值范围：0 - 240。出厂设置：128
• Cost Calc

在输入框中输入路径开销计算。如果在此输入值“0”，则“Path Costs”框中会显示自动计算

出的值。
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• Path Costs（仅在线时可用）

此参数用于计算将要选择的路径。选择值 小的路径作为路径。如果设备的多个端口的

路径成本值相同，则选择端口号 小的端口。

如果“Cost Calc.”的值为“0”，则会显示自动计算出的值。否则，显示“Cost Calc.”框中的值。

成本路径的计算很大程度上取决于传输速度。可达到的传输速度越高，路径开销的值就

越低。

快速生成树的典型路径开销值如下：

– 10,000 Mbps = 2,000
– 1000 Mbps = 20,000
– 100 Mbps = 200,000
– 10 Mbps = 2000000
但是，也可以单独设置各个值。

• State（仅在线时可用）

显示端口的当前状态。这些值只是显示，无法组态。可能的状态有：

– 丢弃

端口会交换 MSTP 信息，但不会参与数据通信。

– Blocked
在阻止模式下，接收 BPDU 帧。

– 转发

端口接收和发送数据帧。

• Fwd.Trans（仅在线时可用）

指定端口状态从“Discarding”到“Forwarding”或从“Forwarding”到“Discarding”的变化次数。

增强的被动侦听兼容性

启用该功能

可在此页面中启用被动侦听兼容性。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• Enhanced Passive Listening Compatibility
对整个设备启用或禁用该功能。

• Setting
– Enabled

对设备的所有端口启用该功能。

– Disabled
对设备的所有端口禁用该功能。

– No Change
无变化

• Copy to Table
将在“Setting”中所做的设置写入下表。

特定端口表：

如果为整个设备启用该功能，则在各端口上启用或禁用该功能。

• Port
显示设备的端口。

• Setting
为此端口启用或禁用该功能。

回路检测

说明

如果此功能是通过 PROFINET 组态的，则禁止在此页面上进行组态。

使用“Loop Detection”功能时，需指定要激活回路检测功能的端口。所涉及的端口会发送特

殊的测试帧，即回路测试帧。如果这些帧被发送回设备，则说明存在回路。

如果存在与此设备相关的“本地回路”，则将在同一设备的不同端口再次接收到这些帧。如

果再次在同一端口接收到已发送的帧，则说明存在与其它网络组件相关的“远程回路”。

说明

回路是必须消除的网络结构错误。回路检测有助于更快地找到此错误，但并不会消除相关错

误。回路检测不适用于通过故意包含回路来提高网络可用性的情况。
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说明

请注意，在以下端口上不能进行回路检测：

• 环网端口

• 备用端口

• MRP 互连端口

• 生成树端口

• 路由器端口

显示框说明 
• Loop Detection

启用或禁用回路检测。

• VLAN Loop Detection
在 VLAN 中启用或禁用回路检测。

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• Interval [ms] / Threshold / Timeout [s]/ Remote Reaction / Local Reaction
选择所需设置。

• Copy to Table 
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• Port
显示可用端口。

• Setting
指定端口处理回路检测帧的方式。 

说明

测试帧会导致额外的网络负载。建议您对交换机进行单独组态，例如在环网的分支点处

将交换机组态为“发送方”，将其它交换机组态为“转发方”。

– sender
发送并转发回路检测帧。

– forwarder
转发来自其它设备的回路检测帧。

– blocked
阻止转发回路检测帧。
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• Interval [ms]
指定回路检测帧的发送间隔（以毫秒为单位）。

• Threshold
输入一个数值，指定接收到多少环路检测帧后才视为存在环路。

• Timeout [s]
指定经过多少秒后设备会自动切换到回路之前所处的状态。

如果将该值设置为“0”，则环路后需要使用“Reset”按钮再次手动启用该端口。还可通过拔

出端口电缆并再次插入的方式复位端口。

• Remote Reaction
指定在出现远程回路时端口的响应方式。 
– No Change

回路对端口不起作用。

– Disabled
屏蔽端口。

• Local Reaction
指定在出现本地回路时端口的响应方式。 
– No Change

回路对端口不起作用。

– Disabled
屏蔽端口。

• Status（仅在线时可用）

该框显示对此端口是启用还是禁用回路检测。

• Source Port（仅在线时可用）

显示触发上一次响应的回路检测帧的接收端口

• Source VLAN（仅在线时可用）

显示触发上一次响应的回路检测帧的 VLAN ID。
需选中“VLAN Loop Detection”设置。

• Reset（仅在线时可用）

清除网络中的环路后，单击此按钮以再次重置端口。

使用回路检测更改已组态的端口状态

端口状态的组态可使用“Loop Detection”功能更改。例如，如果管理员已禁用某个端口，则

可在使用“Loop Detection”重启设备后再次启用此端口。“Loop Detection”不会更改“Link 
down”端口状态。
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使用 STEP 7 组态时的影响

使用 STEP 7 组态“Loop Detection”后，可以更改生成树组态。如果使用 STEP 7 在某个端口上

启用了“Loop Detection”，则将自动禁用该端口上的生成树。即使通过 STEP 7 再次禁用该端

口的“Loop Detection”，也并不会自动启用生成树。必须使用 WBM 或 CLI 来启用生成树。

链路汇聚

常规信息

捆绑网络连接以实现冗余和更高带宽

根据 IEEE 802.3ad，链路汇聚允许将相邻设备之间的多个连接捆绑在一起，以实现更高的带

宽并提供附加保护以防发生故障。   
两个伙伴设备中的端口均包括在链路汇聚中，随后通过这些端口连接设备。要将端口（或者

说链路）正确分配给伙伴设备，应使用 IEEE 802.3ad 标准中的链路汇聚控制协议 (LACP)。
可 多定义 8 个链路汇聚。 多可为每个链路汇聚分配 8 个端口。

说明

当端口已分配给链路汇聚但未激活（例如链路中断）时，显示的值与为链路汇聚组态的值可

能不同。如果链路汇聚中的端口激活，则会使用链路汇聚的组态值覆盖 DCP 转发等各个端

口组态。

显示框说明

该页面显示所有已组态的链路汇聚。该表包括以下列：

• Port
显示此链路汇聚的虚拟端口号。该标识符是由固件内部分配的。

• Link Aggregation Name
显示链路汇聚的名称。此名称可由用户在组态期间指定。名称并非必要选项，但有助于

区分多个链路汇聚。

• MAC Address
显示 MAC 地址。

• Status
启用或禁用链路汇聚。
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• MTU
指定包大小。

• LACP
– On

启用发送 LACP 帧。 
– Off

禁用发送 LACP 帧。

• Frame Distribution
设置汇聚的各个连接上的帧分发类型。

– Destination&Source Mac
根据目标 MAC 地址与源 MAC 地址的组合进行分发。

– Destination&Source IP-MAC
根据目标 IP 地址和 MAC 地址与源 IP 地址和 MAC 地址的组合进行分发。

• VLAN Mode
指定在 VLAN 中如何登记链路汇聚：

– Hybrid
链路汇聚发送有标记和无标记的帧。它不会自动成为 VLAN 的成员。

– Trunk
链路汇聚仅发送有标记的帧，并且自动成为所有 VLAN 的成员。

– Access
该端口属于支持 Q-in-Q VLAN 隧道功能的提供商交换机。
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• Unicast MAC Learning
启用或禁用端口的单播地址学习功能。这些单播地址作为动态学习的地址输入 FDB 中。

• List of ports
显示属于此链路汇聚的端口。可以从下拉列表中选择下列值：

– “-”（禁用）

链路汇聚已禁用。

– “a”（主动）

端口发送 LACP 帧，并只在接收到 LACP 帧时参与链路汇聚。

– “p”（被动）

端口只在接收到 LACP 帧时参与链路汇聚。

– “o”（启用）

端口参与链路汇聚，并且不会发送任何 LACP 帧。

说明

在“链路汇聚”内，仅可使用具有以下组态的端口：

• 所有带“o”的端口

• 所有带“a”或“p”的端口。

说明

如果向链路汇聚中添加一个已组态的端口，则该端口将获得链路汇聚的组态。如果将端

口从链路汇聚中移出，则该端口将恢复出厂设置。

参见

常规 (页 2835)

LACP 超时

LACP 超时组态

在 IEEE 802.3ad 标准中，为超时时长定义了两个可能的值：“长”（90 秒）和“短”（3 
秒）。该值定义发送 LACPDU 的时间间隔。所有端口默认组态“Long”值。要启用对称的 LACP 
组态，可以选择“Short”值。对于链路汇聚的所有端口，请为超时选择相同的值。
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显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
从下拉列表中选择设置。可选择以下设置选项：

– 短 (Short)
LACP 超时时长为 3 秒。

– 长 (Long)
LACP 超时时长为 90 秒。

– 不变 (No Change)
表 2 保持不变。

• 复制到表 (Copy to Table)
单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用这些设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示所有可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 设置 (Setting)
为此端口选择“短”(Short) 值或“长”(Long) 值。

DCP 转发

应用

STEP 7 和 SINEC PNI 使用 DCP 协议进行组态和诊断。发货时，对所有端口都启用 DCP；换

句话说，在所有端口都转发 DCP 帧。利用此选项，可以针对每个端口禁止发送这些帧，例

如，防止使用 SINEC PNI 组态网络的各个部分，或者将整个网络分成较小子网络，以进行组

态和诊断。       

说明

PNIO 组态

由于 DCP 是 PROFINET 协议，因此在此创建的组态只对与 TIA 接口相关的 VLAN 有效。

设备的所有端口都在此页面上显示。在所显示的各端口后面，有一个用于功能选择的下拉列

表。
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显示值说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明该设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
选择所需的设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 设置 (Setting)
指定端口是应阻止还是转发出站 DCP 帧。可做以下选择：

– Forward
在此端口转发 DCP 帧。

– Block
不通过此端口转发出站 DCP 帧。不过，仍可通过此端口接收帧。

LLDP

识别网络拓扑

IEEE 802.AB 标准中定义了 LLDP（Link Layer Discovery Protocol，链路层发现协议）。

LLDP 是一种用来发现网络拓扑的方法。网络组件使用 LLDP 与其相邻设备交换信息。

支持 LLDP 的网络组件具有 LLDP 代理。LLDP 代理会定期发送与其自身有关的信息，并接收

所连接设备的信息。接收到的信息存储在 MIB 中。

应用

PROFINET 使用 LLDP 进行拓扑诊断。在出厂设置中，对所有可用端口都启用 LLDP；换句话

说，在端口上发送 LLDP 帧。 
发送的信息会存储在支持 LLDP 的每台设备上的 LLDP MIB 文件中。网络管理系统可以使用 
SNMP 访问这些 LLDP MIB 文件，并因此重新创建现有的网络拓扑。通过这种方式，管理员

可查找哪些网络组件彼此相连，并可找到中断位置。

在此页面中，可以选择启用或禁用每个端口的发送和/或接收功能。
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说明

表 1 包含以下列：

• 所有端口 (All ports)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
选择所需的设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口。

• 设置 (Setting)
选择端口是否收发 LLDP 帧。可设置以下选项：

– Rx
此端口只能接收 LLDP 帧。

– Tx
此端口只能发送 LLDP 帧。

– Rx & Tx
此端口可以接收和发送 LLDP 帧。

– "-"（禁用）

此端口既不能接受也不能发送 LLDP 帧。

FMP

要求

• 仅能对带诊断功能的收发器使用光纤监视。请注意设备的相关文档。

• 为了能够使用光纤监视功能，需启用 LLDP。已将光纤监视信息添加到 LLDP 数据包中。

监视光链接

对于光纤监视，您可监视两个交换机之间光纤连接的接收功率和功率损耗。

如果在光学端口上启用 FM，则将通过该端口发送诊断信息。除发送信息外，还会进行检查

以确定是否在接收信息。
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无论工业以太网交换机是否从连接伙伴接收到诊断信息，它都会监视在光纤端口测得的接收

功率并将其与设置的限值进行比较。

如果连接伙伴上启用了光纤监视，连接伙伴会将端口发射功率的当前值传递给设备。设备会

将接收到的发射功率值与实际接收的功率进行比较。接收功率与发射功率之间存在的差异代

表链路汇总存在损耗。计算所得的功率损耗也会受到监视，判断是否达到设定的限制。

如果接收功率或功率损耗值低于或超出设定限值，则将触发事件。可按两个等级设置限值，

分别发送严重级别为“Warning”和“Critical”的消息。

在“System > Events > Configuration”中，可指定工业以太网交换机指示事件的方式。

说明

如果已启用光纤监视，并且带有诊断功能的可插拔收发器已拔出，则将自动为此端口禁用光

纤监视，并且设置的限值和可能的未决错误状态将被删除。

显示框说明

在表中，可为将被监测的测量所得接收电源和计算所得电源损耗指定限制值。

• Port
显示支持光纤监视的可用光学端口。它与收发器有关。

• State
启用或禁用 FM。默认情况下，启用该功能。

• Rx Power [dBm] maintenance required (warning)
输入适当的值，达到该值时通过严重程度为“Warning”的消息通知接收功率下降。如果输

入值“0”，则不会监视接收功率。默认值取决于相关收发器。默认值取决于相关的可插拔

收发器。

• Rx Power [dBm] maintenance demanded (critical)
输入适当的值，达到该值时通过严重程度为“Critical”的消息通知接收功率下降。如果输入

值“0”，则不会监视接收功率。默认值取决于相关收发器。

默认值取决于相关的可插拔收发器。

• Power Loss [dB] maintenance required (warning)
指定在什么值时通过严重等级为“Warning”的消息来通知您连接存在功率损耗。如果输入值

“0”，则不会监视功率损耗。默认值：-50 dB
• Power Loss [dB] maintenance demanded (critical)

指定在什么值时通过严重等级为“Critical”的消息来通知您连接存在功率损耗。如果输入值

“0”，则不会监视功率损耗。默认值：-55 dB
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单播

过滤

地址过滤

此表中显示的是参数分配期间由用户以静态方式输入的单播地址。在此页面中，还可定义静

态单播过滤器。

显示框说明

该页面包含以下框：

• VLAN ID
选择 VLAN ID，以此来组态新静态 MAC 地址。如果未进行任何设置，则会将“VLAN1”设
置为基本设置。

• MAC 地址 (MAC Address)
在此处输入 MAC 地址。

该表包含以下各列：

• VLAN ID
显示分配给此 MAC 地址的 VLAN ID。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示设备已学习或用户已组态的节点 MAC 地址。

• 状态 (Status)
显示每个地址条目的状态：

– Static
由用户组态。静态地址会永久存储；也就是说，当老化时间结束或交换机重启时，静

态地址不会被删除。

– Invalid
不评估这些值。

• 端口 (Port)
显示访问指定地址的节点时所使用的端口。设备接收到的目标地址与此地址相匹配的帧

将被转发到此端口。

说明

您只能为单播地址指定一个端口。
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锁定端口

激活访问控制

在此页面中，可以针对未知节点阻止各个端口。 
如果启用了“端口锁定”功能，则从未知 MAC 地址到达此端口的数据包会被立即丢弃。端

口会接受已知节点发出的数据包。

由于启用了“端口锁定”功能的端口无法学习任何 MAC 地址，因此在启用“端口锁定”功

能后，这些端口上学习的地址将被自动删除。该端口仅接受之前手动创建或通过“Start 
learning”功能和“Stop learning”功能创建的静态 MAC 地址。

 要自动输入所有连接的节点，可使用自动获取功能（请参见“Layer 2 > Unicast > Learning”）。

显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明该设置对于表 2 的所有端口都有效。

• Setting
从下拉列表中选择设置。可能的设置如下：

– Enabled
启用端口锁定功能。

– Disabled
禁用端口锁定功能。

– No change
表 2 保持不变。

• Transfer to table
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• Port
此列会列出此设备上的全部可用端口。

• Setting
启用或禁用端口的访问控制。
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学习

开始/停止学习       

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

通过自动学习功能，在单播过滤器表中将自动输入所有相连的设备。只要启用“开始学

习”(Start learning) 功能，就会立即以静态单播条目的形式创建所有学习的单播地址。

只有单击“停止学习”(Stop learning) 按钮后，才会结束学习过程。使用此方法时，较大网络

中的学习过程可能会花费数分钟或数小时，才能真正学习到所有节点。只能找到在学习阶段

发送数据包的节点。

通过随后启用“锁定端口”(Locked Ports) 功能，在相关端口上将只接受来自学习阶段结束时

识别的节点（静态单播条目）的数据包。

说明

如果在自动学习阶段之前已对各个端口激活“锁定端口”(Locked Ports) 功能，则在这些端口

上将不会学习到任何地址。这样便可限制特定端口的学习行为。为此，可先针对不希望其学

习地址的端口，启用“锁定端口”(Locked Ports) 功能。

组态步骤

学习地址

1. 单击“开始学习”(Start learning) 按钮即可开始学习过程。开始学习阶段后，“开始学习”(Start 
learning) 按钮将被“停止学习”(Stop learning) 按钮代替。设备此时会输入所连接设备的地址，
直到停止此功能。

2. 单击“停止学习”(Stop learning) 按钮即可停止学习过程。此按钮再次由“开始学习”(Start 
learning) 按钮代替。存储已学习的条目。
将已学习的条目存储至“第 2 层 > 单播 > 过滤”(Layer 2 > Unicast > Filtering) 中，并在其中列
出。

数据速率非常高时，静态输入的单播地址可能会在单播表中显示为学习地址。在这种情况下，

建议采用以下步骤：

1. 单击“开始学习”(Start learning) 按钮即可开始学习过程。

2. 启动数据通信。

3. 等待至单播表显示所有 MAC 地址为“已学习”(Learnt)（菜单“信息 > 单播”(Information > 
Unicast)）。

4. 锁定端口（菜单“第 2 层 > 单播 > 锁定端口”(Layer 2 > Unicast > Locked Ports)）。

5. 单击“停止学习”(Stop learning) 按钮即可停止学习过程。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2857



删除所有静态单播地址。

1. 单击“清除所有静态单播地址”(Clear all static unicast addresses) 按钮可删除所有静态条目。
在具有许多节点的大型网络中，自动学习可能导致大量不需要的静态条目。为避免必须分别
删除这些条目，可使用此按钮删除所有静态条目。自动学习期间会禁用此功能。

说明

根据涉及的条目数，删除过程可能需要一些时间。

阻止

阻止转发未知单播帧

在此页面上，可阻止各个端口转发未知单播帧。

显示值说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列 (1st column)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
从下拉列表中选择设置。可能的设置如下：

– 启用 (Enabled)
启用单播帧阻止功能。

– 禁用 (Disabled)
禁用单播帧阻止功能。

– 无变化 (No Change)
表 2 保持不变。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
所有可用端口均列于此列中。不显示不可用端口。

说明

如果启用环网冗余或备用，则为此组态的端口不受单播帧阻止功能的限制。

• 设置 (Setting)
启用或禁用单播帧阻止功能。
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组播

组

组播应用

在多数情况下，具有单播地址的帧将被发送到一个特定接收方。如果某个应用向多个接收方

发送相同的数据，则使用一个组播地址发送数据可以减少数据量。对于某些应用，存在固定

的组播地址（NTP、IETF1 音频、IETF1 视频等）。

减少网络负载

与单播帧相反，组播帧将对设备造成更高的负载。一般来说，组播帧会被发送到所有端口。

有三种方法可以减少由组播帧产生的负载：

• 组播过滤表中地址的静态条目。

说明

如果启用 GMRP，则无法创建任何静态组播条目。

• 通过监听 IGMP 参数分配帧（IGMP 组态）生成地址的动态条目。

• 通过 GMRP 帧激活动态地址分配。

所有这些方法的结果是，组播帧只会被发送到输入了相应地址的端口。

“组播”(Multicast) 菜单项显示的是过滤表中当前输入的组播帧及用户在参数（静态）中设置

的目标端口。

显示框说明

该页面包含以下框：

• VLAN ID
单击此文本框，将显示一个下拉列表。此处可选择要组态的新 MAC 地址的 VLAN ID。 

• MAC 地址 (MAC Address)
在此处输入要组态的新 MAC 组播地址。
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该表格包括以下列：

• VLAN ID
此处显示 VLAN 的 VLAN ID，该行的 MAC 组播地址分配给此 ID。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示设备已学习或用户已组态的 MAC 组播地址。

• 状态 (Status)
显示每个地址条目的状态。该地址是由用户以静态方式输入的。静态地址会永久存储；也

就是说，当老化时间结束或设备重启时，静态地址不会被删除。这些地址必须由用户删除。

• 端口列表 (List of ports)
每个插槽都有一列对应。其中一列显示端口所属组播组。该下拉列表提供以下选项：

– M
(Member) 通过此端口发送组播帧。 

– R
(Registered) 组播组的成员，由 GMRP 帧注册。

– I
(IGMP) 组播组的成员，由 IGMP 帧注册。只能动态分配此值。

– F
(Forbidden) 不是组播组的成员。此外，此地址不能是使用 GMRP 或 IGMP/MLD 动态

获取的地址。

– -
非组播组的成员。不通过此端口发送包含所定义组播 MAC 地址的组播帧。

IGMP

功能

设备支持“IGMP 监听”(IGMP Snooping) 和“IGMP 查询器”(IGMP Querier) 功能。如果启用了

“IGMP 监听”(IGMP Snooping)，则会评估 IGMP 帧（Internet 组管理协议），并用该评估信

息更新组播过滤表。如果还启用了“IGMP 查询器”(IGMP Querier)，则设备也会发送 IGMP 查
询，从而触发 IGMP 兼容节点的响应。

IGMP 监听老化时间

在此菜单中，可以组态“IGMP 组态”的老化时间。经过该时间后，如果 IGMP 创建的条目未

被新的 IGMP 帧更新，将从地址表中删除这些条目。 
这适用于所有端口；但无法对具体端口进行组态。     
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取决于查询器的 IGMP 监听老化时间

工业以太网交换机用作 IGMP 查询器

如果工业以太网交换机用作 IGMP 查询器，则查询间隔为 125 秒。对于“IGMP 监听老化时

间”(IGMP Snooping Aging Time)，至少设置为 250 秒。

其它 IGMP 查询器

如果使用其它 IGMP 查询器，则“IGMP 监听老化时间”(IGMP Snooping Aging Time) 的值应至

少为查询间隔的 2 倍。

显示框说明

该页面包含以下框：

• IGMP 监听 (IGMP Snooping)
启用或禁用 IGMP 监听（Internet 组管理协议）。该功能在所有接口上激活 IGMP 监听。

如果启用此功能，可将通过 IGMP 监听识别的组播地址输入组播过滤表。

• IGMP 监听老化时间 [秒] (IGMP Snooping Aging Time [s])
在此框中，输入老化时间的秒数值。默认情况下，会设置 300 秒。

取值范围：130 - 1225 秒
• IGMP 查询器 (IGMP Querier)

启用或禁用“IGMP 查询器”。设备会定期发送 IGMP 请求。

• IGMP 监听交换机 IP 地址 (IGMP Snooping Switch IP Address)
该 IP 地址用于发送 IGMP 查询。如果在网络中发送多个 IGMP 查询器查询，则 IP 地址

小的查询器将具有查询器的功能。

如果设置的 IP 地址为 0.0.0.0，则会使用自有 IP 地址发送 IGMP 查询。此外，还可输入任

意 IP 地址，以在网络中存在多个查询器时，指定活动查询器的顺序。

• IGMP 监听版本 (IGMP Snooping Version)
从下拉列表中选择“IGMP 监听版本”(IGMP Snooping Version)。
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• 监听报告处理 (Snooping Report Processing)
可能的设置如下：

– 客户端端口 (Client Ports)
设备仅处理客户端端口上的 IGMP 连接。

– 所有端口 (All Ports)
设备处理所有端口上的 IGMP 连接。

• 监听报告转发 (Snooping Report Forward)
可能的设置如下：

– 所有端口 (All Ports)
设备将 IGMP 连接转发到所有端口。

– 路由器端口 (Router Ports)
设备将 IGMP 连接转发到路由器端口。

– 非边缘端口 (Non Edge Ports)
设备将 IGMP 连接转发到所有非边缘端口。

该表格包括以下列：

• VLAN ID
应激活“IGMP 监听”(IGMP Snooping) 或“IGMP 查询器”(IGMP Querier) 的 VLAN ID。 

• IGMP 监听 (IGMP Snooping)
为此列中应激活“IGMP 监听”(IGMP Snooping) 的 VLAN 选中该复选框。为设备启用 IGMP 
监听时，此列中的规范才有效（本页的第一个复选框）。

• IGMP 查询器 (IGMP Querier)
为此列中应激活“IGMP 查询器”(IGMP Querier) 的 VLAN 选中该复选框。

如果选中设备的“IGMP 监听”(IGMP Snooping) 复选框与 VLAN 的“IGMP 监听”(IGMP 
Snooping) 复选框，则当选中表中对应复选框时，将执行“IGMP 查询器”(IGMP Querier)。
对设备而言，无论“IGMP 查询器”(IGMP Querier) 复选框状态如何，均如此。

静态 IGMP

功能

静态组播地址由用户输入到过滤表中，并永久存储在表中。与动态创建的条目相比，在老化

时间或设备重新启动后，过滤表中的静态条目不会被删除。这些条目必须由用户删除。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• VLAN ID
从此下拉列表中，选择要组态的组的 VLAN ID。

• 起始端口 (Start Port)
从此下拉列表中，选择要为其组态组播地址的端口范围的第一个端口。

• 结束端口 (End Port)
在“起始端口”(Start Port) 下拉列表中选择的选项首先显示在此处。从此下拉列表中，选

择要为其组态组播地址的端口范围的 后一个端口。如果未在此下拉列表中进行选择，则

只会将一个端口分配给组播地址。

• MAC 地址 (MAC address)
指定组的组播 IP 地址。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• VLAN ID
此处显示 VLAN 的 ID，该行的组播地址将分配给此 ID。

• 组地址 (Group Address)
此处显示组的组播 IP 地址。

• 端口列表 (List of ports)
每个端口对应一个含复选框的列。如果选中该复选框，则端口将属于相应的组。

组态步骤

创建静态组播组

说明

如果启用 GMRP，则无法创建任何静态组播条目。

1. 从下拉列表中选择所需的“VLAN ID”。
2. 在起始端口 (Start Port) 和结束端口 (End Port) 下拉列表中，输入要成为组播组成员的端口。

3. 在“组地址”(Group Address) 下拉列表中，输入组的组播 IP 地址。

4. 单击“创建”(Create) 按钮。将在表中生成一个新条目。

5. 可通过选中/清除相应端口的复选框来更改现有组。
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GMRP

启用 GMRP
通过选中该复选框，来指定是否对各个端口使用 GMRP。如果对某个端口禁用“GMRP”，则不

会注册该端口，且该端口也不能发送 GMRP 帧。   
为令 GMRP 生效，您需要在端口上全局启用此功能。

定时器

在上述协议中设置以下定时器。定时器值不可组态。

定时器 说明 出厂设置

Join-time 传输两个 PDU（协议数据单元）之间的传递时间（以毫秒

为单位）

200 ms 

Leave-time 设备更改其 GARP 状态之前，定时器的时间周期（以毫秒

为单位）

只要设备发送或接收到一个“Leave-all-time”消息，定时器

就会以定义的时间开始倒数时间。

当设备收到 Join 消息时定时器停止。

600 ms 

Leave-all-
time

所有设备更改其 GARP 状态之前，定时器的时间周期（毫

秒）

10000 ms 

在通过第 2 层连接的设备中，必须为 GARP/GMRP 定时器设置相同的值。如果 GARP/GMRP 定
时器设置了不同的值，则不能成功执行 GARP 应用程序（如 GMRP 和 GVRP）。

显示框说明

该页面包含以下框：

• GMRP
启用或禁用 GMRP 功能。
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表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
选择所需设置。可能的设置如下：

– 已启用 (Enabled)
启用发送 GMRP 帧。

– 已禁用 (Disabled)
禁用发送 GMRP 帧。

– 无变化 (No Change)
表 2 保持不变。

• 复制到表 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。 

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
该列会显示设备上的所有可用端口以及链路汇聚。

• 设置 (Setting)
使用此复选框为端口或链路汇聚启用或禁用 GMRP。

组播阻止

在此页面上，可阻止各个端口转发未知组播帧。
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显示值说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明该设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
选择所需的设置。可能的设置如下：

– 启用 (Enabled)
组播帧阻止功能已启用。

– 禁用 (Disabled)
未知组播帧阻止功能已禁用。

– 无变化 (No change)
表 2 保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
所有可用端口均列于此列中。不显示不可用端口。

• 设置 (Setting)
启用或禁用组播帧阻止功能。

MLD

组播侦听发现

设备支持“MLD snooping”和“MLD querier”功能。如果启用“MLD snooping”，就会评估 MLD 
帧，并用该评估信息更新组播过滤表。如果还启用了“MLD 查询器”(MLD Querier)，则工业以

太网交换机还会发送可触发具有 MLD 功能的节点响应的 MLD 查询。

启用 MLD 监听后，MLD 帧仅会转发到预期的组播侦听程序，而不是流向所有端口。

为令 MLD 监听生效，您需要在 VLAN 中全局地启用此功能。 

MLD Snooping Aging Time
在此页面中，可以组态 MLD 组态的老化时间。经过该时间后，如果 MLD 创建的条目未被新

的 MLD 数据包更新，将从地址表中删除这些条目。 
这适用于所有 VLAN；但无法对具体 VLAN 进行组态。     
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显示框说明

• MLD Snooping
启用或禁用设备上的 MLD。

• MLD Snooping Aging Time
输入 MLD 生成的条目在经过多少时间后会从组播过滤表中删除。前提是假设这不会被新 
MLD 数据包更新。

这适用于所有 VLAN；但无法对具体 VLAN 进行组态。

• 监听报告处理 (Snooping Report Processing)
指定转发 IGMP 连接的端口。

– 客户端端口 (Client Ports)
仅未检测到组播路由器的端口才会转发 IGMP 连接。

– 所有端口 (All Ports)
所有端口都转发 IGMP 连接。

• 监听报告转发 (Snooping Report Forward)
可能的设置如下：

– 所有端口 (All Ports)
设备将 MLD 连接转发给所有端口。

– 路由器端口 (Router Ports)
设备将 MLD 连接转发给路由器端口。

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明设置对于表 2 的所有 VLAN 都有效。

• 监听/查询器 (Snooping / Querier)
– 启用 (Enabled)

将启用该功能。

– 禁用 (Disabled)
将禁用该功能。

– 无变化 (No change)
表 2 保持不变。

• 复制到表 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。
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表 2 包含以下列：

• VLAN ID
显示设置所关联的 VLAN。

• 监听 (Snooping)
为所需的 VLAN 启用或禁用 MLD。在启用时，MLD 条目会加入到组播过滤表中，并且 
MLD 数据包也将转发。

• 查询器 (Querier)
启用或禁用发送 MLD 查询

广播

阻止广播帧的转发

在此页面上，可阻止各个端口转发广播帧。   

说明

某些通信协议只有在广播的支持下才能起作用。在这种情况下，阻止功能可能导致数据通信

丢失。因此，只有确实不需要广播时，才阻止广播。

显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明该设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
选择所需的设置。可能的设置如下：

启用 (Enabled)
对广播帧的阻止已启用。 
禁用 (Disabled)
对广播帧的阻止已禁用。

无变化 (No change)
表 2 保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。 
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表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示所有可用端口及链路汇聚。

• 设置 (Setting)
启用或禁用对广播帧的阻止。

PTP

常规

支持 IEEE1588 的 SCALANCE 设备

IEEE 1588v2 标准定义的机制可以使网络中的设备实现精确的时钟同步。配有合适硬件的 
SCALANCE 设备支持 IEEE 1588v2 规定的时间同步。 
该功能在设备出厂时以及对设备执行“复位为出厂默认设置”(Reset to factory defaults) 后处

于禁用状态。要使用 PTP，请启用此功能并组态同步路径上的每个端口以及由于冗余机制而

阻塞的端口。PTP 还可以在 HRP 、环网备用链路、MRP 和 RSTP 等环网中与冗余机制配合使

用。 

组态

• 1588 模式 (1588 Mode)
可进行以下设置：

– 关闭 (off)
设备不处理任何 PTP 消息。但是，将根据交换机的规则转发 PTP 消息。

– 透明 (transparent)
设备采用透明时钟的功能并将 PTP 消息转发到其它节点，同时在 PTP 消息的修正字段

中输入内容。 

TC 概述

在此页面中指定 PTP 的常规设置。 
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1588 透明时钟组态

该页面包含以下框：

• 延迟机制 (Delay Mechanism)
指定设备将使用的延迟机制：

– 端对端 (end to end)
将使用延迟请求响应机制。

说明

通过与 2 个以上从站进行端对端同步，偏移量中可能出现 > 100 ns 的异常值。

– 对等 (peer to peer)
将使用对等延迟机制。

• 域编号 (Domain Number)
在此处输入设备的域编号。一个 SCALANCE 设备只能分配给一个同步域。设备将忽略具

有不同域编号的 PTP 消息。

• VLAN ID
设置选项取决于组态的“基础网桥模式”(Base Bridge Mode)（第 2 层菜单 > VLAN > 常规 
(Layer 2 Menu > VLAN > General)）：

– “802.1D 透明网桥”(802.1D Transparent Bridge)”
下拉列表中显示“-”，因为 VLAN 标签在该模式下没有任何作用。设备在每个 VLAN 中
对自身进行同步。

– 802.1Q VLAN 网桥 (802.1Q VLAN Bridge)
所有已组态的 VLAN 均包含在下拉列表中。设备对自身进行同步所在的 VLAN。

说明

只有 SCALANCE XM-400 和 SCALANCE XR-500 具有此选项。

TC 端口

此页面包含 PTP 的端口设置。

1588 透明时钟端口参数

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
显示设置对于所有端口有效。

• 设置 (Setting)
选择设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。  
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• 传输机制 (Transport Mechanism)
可能的设置如下：

– 以太网 (Ethernet)
– UDP IPv4
– 无变化 (No Change)

如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
端口号。对于模块化设备，插槽号和端口号使用点分隔显示。SFP+ 端口不支持 PTP。 

• 设置 (Setting)
端口状态。可以是以下条目：

– 已启用 (Enabled)
端口未包含在 PTP 中。 

– 已禁用 (Disabled)
端口处理 PTP 消息。

• 故障标志 (Faulty Flag)
与 PTP 有关的错误状态。

– 真 (true)
发生错误。

– 假 (false)
该端口未发生错误。

• 传输机制 (Transport Mechanism)
选择此端口处理 PTP 消息数据通信的方式。可以对设备的多个端口进行不同的设置，但

是，相关的通信伙伴必须支持所选的传输机制。可能的设置如下：

– 以太网

– UDP IPv4
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RMON

统计信息

统计信息 
在此页面中，可以指定要显示其 RMON 统计信息的端口。RMON 统计信息显示在

“Information > Ethernet Statistics”页面的“Packet Size”、“Packet Type”和“Packet Error”中。

设置

• RMON
启用后，远程监视 (RMON) 允许在设备上采集和准备诊断数据，并允许由同样支持 RMON 
的网络管理站使用 SNMP 读出诊断数据。凭借此诊断数据（例如，端口相关的负载趋势）

可以在早期发现并排除网络中的故障。

说明

如果禁用 RMON，这些统计信息不会被删除，而会保持其前一个状态。

• Port
选择要显示其统计信息的端口。

说明

要显示端口的 RMON 统计信息，必须启用“RMON”功能。

该表包括以下列：

• Port
表示要显示其统计信息的端口。

历史

统计信息的样本 
在此页面中，可以指定是否保存端口的统计信息样本。可以指定要保存的条目数量和采集样

本的时间间隔。
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设置

表 1 包含以下列：

• 第 1 列 (1st column)
显示设置对于所有端口有效。

• 设置 (Setting)
选择所需设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 条目 (Entries)
输入可同时保存的条目的 大数量。如果输入“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目

保持不变

• 间隔 [s] (Interval [s])
输入将统计信息的当前状态保存为样本的间隔。如果输入“无变化”(No Change)，则表 2 
中的条目保持不变

说明

定义时间间隔时，请注意时间间隔只能为 3 秒的倍数。统计信息每 3 秒更新一次。在两

个时间间隔之间输出值“0”。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示设置所关联的端口。 

• 设置 (Setting)
启用或禁用相关端口的历史记录。

• 条目 (Entries)
输入可同时保存的条目的 大数量。设备可限制的 大条目数。

取值范围：1 - 65535
出厂设置：24

• 间隔 [s] (Interval [s])
输入将统计信息的当前状态保存为样本的间隔。

取值范围：1 - 3600
出厂设置：3600
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组态 IPv4 的第 3 层功能

组态

该页面包含设备 IPv4 第 3 层功能的概览。在此页面上启用或禁用所需的第 3 层功能。 
“Routing”、“VRRP”、“RIP”和“OSPF”功能仅适用于第 3 层。

显示框说明

该页面包含以下框：

• Routing（仅适用于具有第 3 层许可证的设备）

– Enabled
启用 IPv4 路由。仅当禁用所有已组态接口上的 DHCP 时才能启用路由功能。

– Disabled
禁用 IPv4 路由。如果设备上已启用 IPv6 路由，也会禁用此功能。

• DHCP Relay Agent
启用或禁用 DHCP 中继代理。可以在“Layer 3 (IPv4)> DHCP Relay Agent”中组态其它设置。

• VRRP（仅适用于具有第 3 层许可证的设备）

使用 VRRP 启用或禁用路由功能。要使用 VRRP，应先启用路由功能。可以在“Layer 3 (IPv4) 
> VRRP”中组态其它设置。

• OSPF（仅适用于具有第 3 层许可证的设备）

启用或禁用使用 OSPF 的路由。要使用 OSPF，应先启用路由功能。可以在“Layer 3 (IPv4) 
> OSPF”中组态其它设置。

• RIP（仅适用于具有第 3 层许可证的设备）

使用 RIP 启用或禁用路由功能。要使用 RIP，应先启用路由功能。可以在“Layer 3 (IPv4) 
> RIP”中组态其它设置。

• PIM Routing （仅适用于具有第 3 层许可证的设备）

启用或禁用 PIM 路由。可以在“Layer 3 (IPv4) > PIM”中组态其它设置。
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子网

概述 (IPv4)

创建子网

此页面会显示所选接口的子网。如果接口有多个可用子网，则该接口第一个条目是地址类型为

“主要”的子网。在此页面中创建所有其它子网。子网始终与接口相关。在“Configuration”
选项卡中创建接口。

显示值说明

该页面包含以下框：

• Interface 
选择要用于组态其他子网的接口。

• Single Hop Inter-VLAN Routing
启用或禁用本地 IP 接口之间的路由。

• Loopback
启用或禁用 IP 接口上的“Loopback”属性。如果为某个 IP 接口启用“Loopback”属性，则分

配的 VLAN 不得包含成员端口。由于该 IP 接口未与物理端口相连，因此该 IP 接口的运行

状态与物理端口的链路状态无关。只要设备连接合适的电源，就能连接到回送接口。通

过回送接口，您可以访问设备。

说明

组态作为回送的接口必须位于自己的子网中，其子网掩码至少为 30 位。

该表包括以下列：

• Interface
显示接口。

• TIA Interface
显示该条目是否为 TIA 接口。

• Status
显示端口是开启还是关闭状态。

– Enabled
启用端口。数据通信只能通过已启用的端口实现。

– Disabled
端口已禁用。
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• Interface Name
显示接口的名称。

• MAC Address
显示 MAC 地址。

• IP Address
显示子网的 IPv4 地址。

• Subnet Mask
显示子网掩码。

• Address Type
显示地址类型。可能的值包括：

– Primary
IP 接口上组态的第一个 IPv4 地址。

– Secondary
接口上组态的其他所有 IPv4 地址。

• IP Assignment Method
显示 IPv4 地址的分配方法。

– Static
IP 地址是静态的。在“IP Address”和“Subnet Mask”中输入 IP 设置。

– Dynamic (DHCP)
设备从 DHCP 服务器获取动态 IPv4 地址。
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• Address Collision Detection Status
如果新的 IPv4 地址在网络中激活，此功能会检查是否会造成地址冲突。可借助此功能检

测被分配两次的 IPv4 地址。

显示“Detection of address collisions”功能的状态。

说明

此功能不执行周期性检查。

– Idle
未启用该接口，因此也没有 IP 地址。

– Starting
该状态表示启动阶段。在该阶段中，设备首先会发送查询，以了解规划的 IP 地址是否

已经存在。如果该地址尚未分配，设备将发送现在开始使用此 IP 地址的消息。

– Conflict
接口未启用。接口试图使用已经分配的 IP 地址。

– Defending
接口使用唯一的 IP 地址。另一接口正试图使用相同的 IP 地址。

– Active
接口使用唯一的 IP 地址。未发生冲突。

– 不支持

不支持地址冲突检测功能。

– Disabled
禁用地址冲突检测功能。

• Loopback
显示是否已启用“Loopback”属性。

• MTU
显示数据包大小。

组态

在此页面中组态子网。
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显示值说明

该页面包含以下框：

• Interface (Name) 
选择所需接口。 

• Status
指定端口是启用还是禁用状态。

– Enabled
启用端口。数据通信只能通过已启用的端口实现。

– Disabled
端口已禁用。

• Interface Name
输入接口名称。

• MAC Address（仅在线时可用）

显示所选接口的 MAC 地址。

• DHCP
为此 IPv4 接口启用或禁用 DHCP 客户端。

说明

如果想要将设备作为多个接口的路由器运行，则需禁用所有接口上的 DHCP。

• IP Address
输入子网的 IPv4 地址。地址不得多次使用 IPv4。

• Subnet Mask
输入正在创建的子网的子网掩码。不同接口上的子网不得重叠。

• Address Type
显示地址类型。可能的值包括：

– Primary
接口的第一个子网。

– Secondary
接口的所有其它子网。

• Loopback
显示是否已启用“Loopback”属性。
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• IP Source
说明

仅当为所选接口启用了“Loopback”属性后，才会显示该复选框。

启用该选项后，回送接口将在以下协议中用作源 IP 地址：

– RADIUS
– SNMPv1 陷阱

– Syslog
– SNTP
– NTP
– SMTP
– TFTP
– SFTP
例如，当在 RADIUS 上使用防火墙或身份验证时，此选项很有用。由于具有多个 IP 接口

的路由器并不总是指定与源相同的 IP 接口，如果未启用此设置，则路由器的所有 IP 接口

都必须在 RADIUS 服务器或防火墙中组态。通过此设置，路由器可以使用出站 IP 通信的

回送接口，且 RADIUS 服务器和防火墙必须已知此回送接口。 
禁用该选项时，出站接口在协议中指定为源。

• TIA Interface
启用或禁用设置。

下列条件适用于 TIA 接口：

– 只有地址类型为“Primary”的接口可以启用为 TIA 端口。

– 必须始终只有一个 TIA 接口。

– 只能有一个 TIA 接口。

– TIA 接口始终为 VLAN 接口。

• MTU
显示数据包大小。

TIA 接口和 PROFINET 接口

将 TIA 接口的 IP 地址链接到位于“Properties > General > PROFINET interface > Ethernet 
addresses”参数组中的 IP 地址。

这两个 IP 地址的值始终相同。如果更改其中一个 IP 地址，另一个 IP 地址也会相应地发生变化。

TIA 接口

工业以太网交换机的所有 PROFINET 功能都要通过 TIA 接口进行处理。

从工业以太网交换机角度看，TIA 接口等同于 PROFINET IP 地址的名称。
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PROFINET 接口

在 PROFINET 接口下，执行 TIA 中的 PROFINET 设备的 IP 设置。

从 TIA Portal 角度看，PROFINET 接口就是 PROFINET IP 地址的名称。

默认网关 (Default gateway)

创建子网

在此页面上定义默认网关。

说明

如果为默认网关组态静态 IP 地址，则会自动对 TIA 接口禁用 DHCP。这可以防止 DHCP 覆盖

网关地址。必要时，随后可再次启用 DHCP。

显示值说明

该页面包含以下框：

• 默认网关 (Default Gateway)
输入用作默认网关的接口 IP 地址。

NAT

NAT
在此 WBM 页面中可指定 NAT 的基本设置。

说明

该页面包含以下框：

• NAT
对整个设备启用或禁用 NAT/NAPT。启用后，设备将用作 NAT 路由器。

• Idle Timeout [s]
输入所需时间。设备会以该设定时间周期性地检查 TCP 和 UDP 连接的老化时间是否结束。

自上次检查后老化时间已结束的连接将从“NAT 转换”表中删除。
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• TCP Timeout [s]
为 TCP 连接输入所需的老化时间。只有在该设定时间内未发生数据交换的 TCP 连接才会

被存储。根据周期性检查，如果空闲超时已结束，则连接将从“NAT 转换”表中删除。

• UDP Timeout [s]
为 UDP 连接输入所需的老化时间。只有在该设定时间内未发生数据交换的 UDP 连接才会

被存储。根据周期性检查，如果空闲超时已结束，则连接将从“NAT 转换”表中删除。

• Interface
从下拉列表中选择您希望在其上组态 NAT 的 IP 接口。只要将接口组态为 NAT 接口，所有

其它组态都将被视为从该接口开始。这意味着可通过自身接口进行访问的所有网络均被

视为“外部”。所有其它网络均为“内部”。

说明

如果已在设备上组态了多个 NAT 接口，这意味着网络从一个 NAT 接口角度来看为“外

部”，而从另一个 NAT 接口角度来看为“内部”。

• NAT
为 IP 接口启用或禁用 NAT。
“Pool”选项卡中将自动创建一个条目。可以使用 IP 接口的 IP 地址从外部网络访问设备。

如果为 IP 接口禁用 NAT 且 NAT 接口上不存在组态，则将自动删除表中的相关条目。

• NAPT
为 IP 接口启用或禁用 NAPT。

该表包括以下列：

• Interface
与设置相关的接口。

• NAT
显示所选 IP 接口的 NAT 是启用还是禁用状态。只有为整个设备启用 NAT，NAT 才为启用

状态。

• NAPT
显示所选 IP 接口的 NAPT 是启用还是禁用状态。只有在启动了 NAT 的情况下才能启动 
NAPT。如果不为 NAPT 创建任何更多的组态，将自动启用动态端口转换。默认情况下，无

法从外部网络访问内部网络中的设备。如果内部设备要在外部网络中进行通信，需为 IP 接
口的内部本地地址和 IP 地址添加端口，并为内部设备分配内部本地地址和内部全局地址。

使用该内部全局地址，在连接定时器结束之前都可以从外部网络访问内部设备。

静态 (Static)
在此 WBM 页面中，可组态静态 1:1 地址转换。
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用户可指定将与设备的内部本地地址进行相互转换的内部全局地址。此变量允许建立双向连

接。这样，便可从外部网络访问内部网络中的设备。

显示框说明

该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
从下拉列表中选择您希望为其创建更多 NAT 组态的 NAT 接口。

• 内部本地地址 (Inside Local Address)
输入外部可访问的设备的实际地址。

• 内部全局地址 (Inside Global Address)
输入可供外部访问设备的地址。

该表格包括以下列：

• 第 1 列 (1st column)
选中要删除的行中的复选框。 

• 接口 (Interface)
与设置相关的 NAT 接口。

• 内部本地地址 (Inside Local Address)
显示外部可访问的设备的实际地址。

• 内部全局地址 (Inside Global Address)
显示可供外部访问设备的地址。

Pool
在此 WBM 页面中，可组态静态地址转换。

默认情况下，无法从外部网络访问设备。如果设备要在外部网络中进行通信，需为其动态分

配内部全局地址。使用该内部全局地址，在连接定时器结束之前都可以从外部网络访问设备。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
从下拉列表中选择您希望为其创建更多 NAT 组态的 NAT 接口。

• 内部全局地址 (Inside Global Address)
输入地址动态分配过程的起始地址，外部可从该地址处访问设备。

说明

动态地址转换的地址范围不能包含任何全局 IP 地址。

• 内部本地地址掩码 (Inside Local Address Mask)
输入外部子网的地址掩码。

该表格包括以下列：

• 第 1 列 (1st column)
选中要删除的行中的复选框。 

• 接口 (Interface)
与设置相关的接口。

• 内部全局地址 (Inside Global Address)
显示地址动态分配过程的起始地址，外部可从该地址处访问设备。

• 内部本地地址掩码 (Inside Local Address Mask)
显示外部子网的地址掩码。

NAPT
在此 WBM 页面中，可组态静态地址转换。

显示框说明 
该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
从下拉列表中选择您希望为其创建更多 NAT 组态的 NAT 接口。

• 内部本地地址 (Inside Local Address)
输入外部可访问的设备的实际地址。
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• 服务 (Service)
选择端口转换有效的服务。

选择服务时，在“起始端口”(Start Port) 和“结束端口”(End Port) 框中输入同一端口。如

果更改起始端口，结束端口也会相应地发生变化。

如果选择条目“-”，则可以随意输入起始端口和结束端口。

• 起始端口 (Start Port)
输入一个端口。 

• 结束端口 (End Port)
根据您在“服务”(Service) 下拉列表中的选择，可输入一个端口或显示端口。

如果在“起始端口”(Start Port) 和“结束端口”(End Port) 框中输入的端口不同，则需在“内

部全局端口”(Inside Global Port) 中输入相同的端口范围。端口范围必须相同才能相互转换。

如果在“起始端口”(Start Port) 和“结束端口”(End Port) 框中输入的端口相同，则可以在

“内部全局端口”(Inside Global Port) 中输入任意端口。

• 内部全局端口 (Inside Global Port)
根据您在“服务”(Service) 下拉列表中的选择，可输入一个端口或显示端口。

• 协议

选择端口转换有效的协议。

• 说明 (Description)
输入端口转换的说明。

该表格包括以下列：

• 第 1 列 (1st column)
选中要删除的行中的复选框。 

• 接口 (Interface)
与设置相关的 NAT 接口。

• 内部本地地址 (Inside Local Address)
显示外部可访问的设备的实际地址。

• 起始端口 (Start Port)
显示将分配到内部本地地址的起始端口。

• 结束端口 (End Port)
显示将分配到内部本地地址的结束端口。

• 协议 (Protocol)
显示端口转换应用的协议。

• 内部全局地址 (Inside Global Address)
显示可供外部访问设备的地址。
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• 内部全局端口 (Inside Global Port)
显示将分配到内部全局地址的端口。

• 说明 (Description)
显示端口转换的说明。

静态路由 (IPv4)
在此页面中，可指定在各子网之间进行数据交换的路由。不支持 RIP、OSPF 等动态路由协议。

说明

该页面包含以下框：

• 目标网络 (Destination Network)
输入可通过此路由访问的目标的网络地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
输入相应的子网掩码。

• 网关 (Gateway)
输入可用来访问此网络地址的网关的 IPv4 地址。

• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。度量对应于连接质量，如速度、成本。如果存在多条等效路由，会使

用度量值 小的路由。  
如果未输入任何值，则会自动输入“not used”。稍后可以更改指标。

取值范围：对于“not used”，为 1 - 255 或 -1。  
这里，1 表示 佳可行路由值。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 目标网络 (Destination Network)
显示目标的网络地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示相应的子网掩码。

• 网关 (Gateway)
显示下一个网关的 IPv4 地址。

• 接口 (Interface)（仅在线时可用）

显示路由的接口。
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• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。创建路由时，会自动输入“not used”。度量对应于基于速度或成本等参

数的连接质量。如果存在多条等效路由，则会使用度量值 小的路由。

值范围：1 - 255 
这里，1 表示 佳可行路由值。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。 

• 状态 (Status)（仅在线时可用）

显示路由是否激活。

PBR

PBR 策略

策略组态

在此页面上组态“Policy Based Routing”策略。

显示框说明

该页面包含以下框：

• Policy Index
输入一个数字以唯一标识 PBR 策略。

该表包含以下列：

• Select
选择要删除的行。

如果 PBR 策略链接到 PBR 路由，则不能删除 PBR 策略。先删除相关 PBR 路由。

• Policy Index
显示 PBR 策略编号。

• Interface
选择 PBR 策略适用的 VLAN IP 接口。

• Source Address
输入 PBR 策略适用的网络或设备的源地址。

• Source Subnet Mask
输入 PBR 策略适用的网络或设备的源子网掩码。
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• Protocol
为 PBR 策略选择所需第 4 层协议。相应的协议编号显示在下一列中。

如果选择“Other Protocol”条目，则默认情况下在下一列中设置协议编号 254。可更改此

设置。

• Protocol Number
显示第 4 层协议的协议编号。

• Status
显示 PBR 策略的状态。

– Inactive
PBR 策略已创建但未完全组态。在此状态下，PBR 策略不能链接到 PBR 路由。

– Ready
PBR 策略已完整组态，可链接到 PBR 路由。

– Active
PBR 策略已链接到 PBR 路由。

PBR 路由

路径的组态

在此页面上组态路由“Policy Based Routing”。为了能够创建 PBR 路由，必须至少组态一个 PBR 
策略。

显示框说明

该页面包含以下框：

• Destination Network
输入目标网络的 IP 地址。

• Subnet Mask
输入目标网络的子网掩码。

• Gateway
输入网关路由器的 IP 地址。

• Metric
输入 PBR 路由的度量。

• Policy Index
选择应用于 PBR 路由的 PBR 策略编号。只能选择状态为“Ready”的 PBR 策略。
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该表包含以下列：

• Select
选择要删除的行。

• Destination Network
目标网络的 IP 地址。

• Subnet Mask
目标网络的子网掩码。

• Policy Index
适用于 PBR 路由的 PBR 策略的编号。

• Gateway
网关路由器的 IP 地址。

• Metric
目标网络的路由度量。

路由映射

常规 (IPv4)

路由映射

利用路由映射，可控制进一步处理路由信息的方式。可以过滤路由信息并指定进一步处理、

修改还是丢弃信息。

根据以下原理操作路由映射：

• 将路由信息与路由映射的过滤器进行比较。

• 比较过程会持续到路由映射的过滤器与信息项的属性匹配为止。

• 随后根据路由映射设置对信息进行处理：

– 丢弃路由信息。 
– 更改路由信息的属性。
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显示框说明

• 名称 (Name)
输入路由映射的名称。

• 顺序号 (Sequence No)
输入路由映射的编号。

可创建多个名称相同但顺序号不同的路由映射。然后由顺序号指定路由映射的处理顺序。

该表格包括以下列：

• 名称 (Name)
显示路由映射的名称。

• 顺序号 (Sequence No.)
显示路由映射的顺序号。

• 操作 (Action)
指定对匹配路由映射设置的路由信息所执行的操作：

– permit
根据“设置”(Set) 页面上执行的设置进一步处理路由信息。

– deny
丢弃路由信息。

接口和值匹配 (IPv4)
在此页面中，可以指定是否根据接口、度量或变量来过滤路由映射的路由信息。

显示框说明

• 路由映射（名称/顺序号）(Route Map (name/seq. no.))
选择路由映射。

您可以使用已创建的路由映射。

• 类型 (Type)
选择过滤的依据：

– 接口 (Interface)
– 度量 (Metric)
– 变量 (Tag)
– 路由类型 (Route Type)
– 度量类型 (metric type)
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• 接口 (Interface)
选择接口。

仅当选中“类型”(Type) 的“接口”(Interface) 条目后才能激活。

• 度量 (Metric)
输入度量的值。

仅当选中“类型”(Type) 的“度量”(Metric) 条目后才能激活此框。

• 变量 (Tag)
输入变量的值。

仅当选中“类型”(Type) 的“变量”(Tag) 条目后才能激活此框。

• 路由类型 (Route Type)
选择路由的类型。

– 本地 (Local)
根据直接连接的路由（本地接口）来过滤路由映射的路由信息。

– 远程 (Remote)
根据获知的路由或静态组态的路由来过滤路由映射的路由信息。

只有从“类型”(Type) 下拉列表中选择了“路由类型”(Route Type) 条目后，此框才会激活。

• 度量类型 (metric type)
选择度量的类型。

– Inter-Area
根据从其它区域识别的路由来过滤路由映射的路由信息。

– Intra-Area
根据从相同区域连接的路由来过滤路由映射的路由信息。

– type-1-external
路由映射的路由信息根据路由进行过滤，其路由成本（度量）由外部路径成本及至 
ASBR 的路径成本构成。

– type-2-external
根据只有外部路由成本（度量）的路由来过滤路由映射的路由信息。

只有从“类型”(Type) 下拉列表中选择了“度量类型”(Metric Type) 条目后，此框才会激活。
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该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示所选类型：

– 接口 (Interface)
– 度量 (Metric)
– 变量 (Tag)
– 路由类型 (Route Type)
– 度量类型 (metric type)

• 值 (Value)
显示所选接口、度量或变量的值。

目标匹配 (IPv4)
在此页面中，可以指定是否根据目标 IPv4 地址过滤路由映射的路由信息。

显示框说明

• 路由映射（名称/顺序号）(Route Map (name/seq. no.))
选择路由映射。

• IP 地址 (IP Address)
输入过滤所依据目标的 IPv4 地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
输入过滤依据的目标的子网掩码。

该表格包括以下列：

• IP 地址 (IP Address)
显示目标的 IPv4 地址。

• 子网掩码/前  (Subnet mask/prefix)
显示目标的子网掩码。

下一个跳跃匹配 (IPv4)
在该页面中，可以指定路由映射的过滤是否以下一次路由信息发送的目标路由器为依据。
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显示框说明

• 路由映射（名称/顺序号）(Route Map (name/seq. no.))
选择路由映射。

• IP 地址 (IP Address)
输入下一次发送路由信息的目标路由器的 IP 地址。

该表格包括以下列：

• IP 地址 (IP Address)
显示下一个路由器的 IP 地址。

设置 (IPv4)
在此页面中，可以指定路由映射是否更改路由信息。

例如，如果已经根据特定的度量进行过滤，可以在此处更改度量值。之后将使用新值转发路

由信息。只能更改“许可”路由映射的信息。

显示框说明

• 路由映射（名称/顺序号）(Route Map (name/seq. no.))
选择路由映射。

该表格包括以下列：

• 名称 (Name)
显示路由映射的名称。

• 顺序号 (Sequence No)
显示路由映射的顺序号。

• 度量 (Metric)
输入新的度量值，将通过该值转发路由信息。

• 变量 (Tag)
输入新的变量值，将通过该值转发路由信息。
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DHCP 中继代理

常规

如果 DHCP 服务器与 DHCP 客户端处于不同的网络中，客户端将无法访问服务器。DHCP 中
继代理可在 DHCP 服务器与 DHCP 客户端之间进行调停。如果组态选项 82，则 DHCP 中继

代理将通过电路 ID 和远程 ID 将数据包扩展到 DHCP 服务器。

多可为 DHCP 继电器代理指定 4 个 DHCP 服务器。如果 DHCP 服务器不可访问，设备可切

换到其它 DHCP 服务器。

显示框说明

• DHCP Relay Agent
启用或禁用 DHCP 中继代理。

• Send Option 82 
启用或禁用选项 82。

• Common Agent Address
启用或禁用公共代理地址。当功能激活时，在 DHCP 请求中，中继代理使用“Common 
Agent Interface”中组态接口的地址替换接收端口的地址。

• Common Agent Interface
中继代理使用此处选择的接口的 IP 地址作为 DHCP 请求中的源地址 (giaddr)。

• Server IP Address
输入 DHCP 服务器的 IPv4 地址。

该表包括以下列：

• Server IP Address
显示 DHCP 服务器的 IPv4 地址。

选项

DHCP 中继代理的参数

在此页面上，可以指定 DHCP 服务器的参数，例如电路 ID。电路 ID 描述了 DHCP 查询的来源，

例如哪个端口收到了 DHCP 查询。在“General”选项卡中指定 DHCP 服务器。
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显示框说明

该页面包含以下框：

全局组态

• Circuit ID router index
启用或禁用设置。启用后，路由器索引会添加到生成的电路 ID 中。

• Circuit ID recipient VLAN ID
启用或禁用设置。启用后，VLAN ID 会添加到生成的电路 ID 中。

• Circuit ID receiving port
启用或禁用设置。启用后，接收端口会添加到生成的电路 ID 中。

说明

至少需要选择一个选项。

在 IfTable 中使用 SNMP，您将找到有关路由器索引（电路 ID 路由器索引）和端口索引（电

路 ID 接收端口）的更多信息。

• Remote ID
显示设备 ID。

接口特定组态

• Interface
选择所需 IPv4 接口。
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该表包括以下列：

• Interface
显示接口。

说明

如果尚未创建接口特定组态，则会将带有 MAC 地址的全局组态用作设备 ID。

• Remote ID type
选择设备 ID 类型。可做以下选择：

– IP Address
将设备的 IPv4 地址用作设备 ID。

说明

无自动更新

“Remote ID”与当前设置的 IP 地址之间不存在链接。

如果更改 IP 地址，则不会在“Remote ID”框中自动输入新的 IP 地址。只有“Remote ID 
Type”框中的值会变为“Free Text”。要再次使用当前的 IP 地址，需再次选择“Remote ID 
Type”框中的“IP Address”。

– MAC Address
将设备的 MAC 地址用作设备 ID。

– Free Text
如果使用“自由文本”，可在“Remote ID”中输入设备名称作为设备标识符。

• Remote ID
输入设备名称。仅当为“Remote ID Type”选择条目“Free Text”时才能编辑。

• Circuit ID Type
从下拉列表中选择电路 ID 类型可做以下选择：

– Predefined
根据路由器索引、VLAN ID 或端口自动创建电路 ID。

– Free Number
如果使用“Free Number”，可为“Circuit ID”输入 ID。

• Circuit ID
输入电路 ID。仅当为“Circuit ID Type”选择“Free Number”条目时才能编辑该框。 

• Status
如果选中该复选框，则将启用对应接口的 DHCP 继电器代理。在表中创建新行时，会默

认启用 DHCP 中继代理。
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VRRP

路由器

使用“Create”按钮可创建新的虚拟路由器。 多可组态 52 个虚拟路由器。可在“Configuration”
选项卡中组态其它参数。

说明

• VRRP 只在第 3 层上可用。

• 选中“VRRP”以组态 VRRP
• 无法同时运行 VRRP 和 VRRPv3。
• VRRP 只能与 VLAN 接口配合使用。不支持路由器端口。

显示框说明   
该页面包含以下框：

• VRRP
使用 VRRP 启用或禁用路由功能。 

• Reply to pings on virtual interfaces
启用后，虚拟 IPv4 地址也会对 ping 请求做出响应。

• Track
启用或禁用 VRID 跟踪。启用后，将监视所有 VRRP 实例。如果 VRRP 实例的状态切换为

“Initialize”，那么所有 VRRP 实例的优先级都会减小到值“1”。如果 VRRP 实例的状态发生

变化，则所有 VRRP 实例都会恢复原始优先级。

• Interface
选择用作虚拟路由器的所需 VLAN 接口。

• VRID
在输入框中输入虚拟路由器的 ID。此 ID 定义形成虚拟路由器 (VR) 的路由器组。在该组中，

ID 是相同的。不能再用于其它组。有效值为 1 ... 255。
该表包括以下列：

• Interface
显示用作虚拟路由器的接口。

• VRID
显示虚拟路由器的 ID。
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• Virtual MAC Address
显示虚拟路由器的虚拟 MAC 地址。

• Primary IP Address
显示该 VLAN 中的数值 低的 IPv4 地址。条目 0.0.0.0 表示使用的是该 VLAN 的“主”

地址。否则，在“Layer 3 (IPv4) > Subnet”中对该 VLAN 组态的所有 IPv4 地址均为有效值。

• Router State
显示虚拟路由器的当前状态。可能的值有：

– Master
该路由器为主路由器，为所有已分配的 IP 地址处理路由功能。

– Backup
该路由器为备用路由器。如果主路由器发生故障，备用路由器会接管主路由器的任务。

– Initialize 
已开启虚拟路由器。它将很快切换为“Master”或“Backup”状态。

• Master IP Address（仅在线时可用）

显示主路由器的 IPv4 地址。

• Priority
显示虚拟路由器的优先级。

如果将 IPv4 地址分配给了实际上也是在本地 IPv4 接口上组态的 VRRP 路由器，则会自动

输入值 255。可以在 VRRP 路由器之间自由分配其它优先级。优先级越高，VRRP 路由器

就越早变为“主路由器”。

• Advert.Interval
显示主路由器发送 VRRP 数据包的时间间隔。

• Preempt
显示在备用设备和主设备之间切换角色时路由器是否优先。

– yes
此路由器在切换角色时优先。

– no
此路由器在切换角色时不优先。

VRRP 和 DHCP 服务器

如果要在 VRRP 组的设备上运行 DHCP 服务器，则必须在主路由器上组态 DHCP 服务器。备

用路由器不会响应 DHCP 查询。请确保主路由器被静态组态，并在出现故障后重新成为 VRRP 
组的主路由器。
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组态

简介

在此页面上组态虚拟路由器。  

说明

VRRP 只在第 3 层上可用。

显示框说明

该页面包含以下框：

• Interface /VRID
选择要组态的虚拟路由器的 ID。

• Primary IP Address
选择数值 低的 IPv4 地址：如果路由器成为主路由器，路由器会使用此 IPv4 地址。

说明

如果仅为该 VLAN 组态了一个子网，则不需要任何输入。该条目为 0.0.0.0。
如果为该 VLAN 组态了多个子网，并且想要将特定 IPv4 地址用作 VRRP 数据包的源地址，

则从该下拉列表中选择 IPv4 地址。否则，将使用数值 低的 IPv4 地址。

• Master
如果启用了该选项，则会为“Associated IP Address”输入数值 低的 IPv4 地址。这表示 
VRRP 路由器优先级 高的 IPv4 地址将用作虚拟主路由器的虚拟 IP 地址。该组中的备用

路由器必须禁用该选项并且必须使用“Associated IP Address”中的路由器的 IPv4 地址。

• Priority
输入此虚拟路由器的优先级。

如果将 IPv4 地址分配给了实际上也是在本地 IPv4 接口上组态的 VRRP 路由器，则会自动

输入值 255。可以在 VRRP 路由器之间自由分配其它优先级。优先级越高，VRRP 路由器

就越早变为“主路由器”。

• Advertisement Interval
以秒为单位输入时间间隔，在该时间间隔后，主路由器将再次发送 VRRP 数据包。

• Preempt lower priority Master
允许根据选择过程在备用设备和主设备之间切换角色时取代。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2898 编程和操作手册, 11/2022



• Track ID
选择跟踪 ID。

• Priority
输入 VRRP 接口的优先级将降低的值。

• Current Priority
显示被监视的接口变为“中断”状态后 VRRP 接口的优先级。

地址总览

概述

此页面显示虚拟路由器监视的 IPv4 地址。每个虚拟路由器 多可监视 10 个 IPv4 地址。 

说明

VRRP 只在第 3 层上可用。

显示框说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示用作虚拟路由器的接口。

• VRID
显示此虚拟路由器的 ID。

• 地址数量 (Number of Addresses)
显示 IPv4 地址的数量。

• 关联 IP 地址 (1) ... 关联 IP 地址 (4)(Associated IP Address (1) ... Associated IP Address 
(4))
显示该虚拟路由器所监视的路由器 IPv4 地址。如果路由器作为主路由器运行，该路由器

就会接管与所有这些 IPv4 地址有关的路由功能。
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地址组态

创建或更改受监视的 IPv4 地址

在此页面上，可以创建、修改或删除要监视的 IPv4 地址。一个虚拟路由器 多可监视 10 个 
IPv4 地址。

说明

VRRP 只在第 3 层上可用。

显示值说明

可能的设置如下：

• 接口 (Interface)/VRID
选择所需虚拟路由器。

• 关联 IP 地址 (Associated IP Address)
输入虚拟路由器将监视的 IPv4 地址。 多可输入 10 个 IPv4 地址。

该表格包括以下列：

• 关联 IP 地址 (Associated IP Address)
显示虚拟路由器监视的 IPv4 地址。

接口跟踪

简介

在此页面中组态接口监视。

当被监视接口的链路从“接通”变为“中断”时，已分配的 VRRP 接口的优先级会降低。在

“第 3 层 > VRRP/VRRPv3 > 组态”(Layer 3 > VRRP/VRRPv3 > Configuration) 页面上，组态优

先级降低的值。  
当接口的链路从“中断”变回“接通”时，VRRP 接口将恢复原始优先级。

说明

此功能只适用于第 3 层。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
从该下拉列表中选择待监视的接口。

• 跟踪 ID (Track ID)
输入跟踪 ID。

• 跟踪 ID (Track ID)
选择跟踪 ID。

• 跟踪接口数 (Track Interface Count)
输入一个阈值，当被监视的接口中变为“中断”状态的接口数量达到该值时会导致优先

级降低。 
该表格包括以下列：

• 跟踪 ID (Track ID)
显示跟踪 ID。

• 接口 (Interface)
显示正在监视的接口。

地址跟踪

IP 地址跟踪

在此页面中组态 IP 地址跟踪。路由器在指定的时间段内向每个组态的 IP 地址发送 ping 请求。

如果在指定的时间段内未收到任何响应，则降低相应接口的 VRRP 优先级。

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示值说明

该页面包含以下框：

• 跟踪 ID (Track ID)
输入跟踪 ID。

• IP 地址 (IP Address)
输入要跟踪的 IP 地址。 多可输入五个 IP 地址。
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 跟踪 ID (Track ID)
显示跟踪 ID。

• IP 地址 (IP Address)
显示要跟踪的 IP 地址。

• Ping 间隔 (Ping Period)
显示两次 ping 请求之间的循环时间（以秒为单位）。

• Ping 超时 (Ping Timeout)
显示路由器等待 ping 响应的时间（以秒为单位）。 短持续时间为 ping 间隔的三倍。

VRRPv3

路由器 (IPv4)

简介   
在此页面中，创建新的虚拟路由器。可以在“Layer 3 (IPv4) > VRRPv3 > Configuration”中组态

其它参数。

说明

• 此功能只适用于第 3 层。

• 无法同时运行 VRRP 和 VRRPv3。
• 选中“VRRPv3”复选框以组态 VRRPv3。
• 可以在 VLAN 接口上使用 VRRPv3。不支持路由器端口。

显示框说明

该页面包含以下内容：

• VRRPv3
启用或禁用使用 VRRPv3 进行的路由。只有在启用了“Layer 3 (IPv6) > Configuration”下的

“IPv6 Routing”时，才能启用该选项。

• Reply to pings on virtual interfaces
启用后，虚拟 IPv4 地址也会对 ping 请求做出响应。
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• ARP Sync
启用该项后，ARP 表格会与子路由器同步。

• Track
启用或禁用 VRID 跟踪。

启用后，将监视所有 VRRP 实例。如果 VRRP 实例的状态切换为“Initialize”，那么所有 VRRP 
实例的优先级都会减小到值“1”。
如果 VRRP 实例的状态发生变化，那么所有 VRRP 实例都会恢复原始优先级。

• Interface
选择用作虚拟路由器的所需 VLAN 接口。

• VRID
输入虚拟路由器的 ID。此 ID 定义形成虚拟路由器 (VR) 的路由器组。在该组中，ID 是相

同的。不能再用于其它组。有效值为 1 ... 255。
该表包括以下列：

• Interface
显示用作虚拟路由器的 IPv4 接口。

• VRID
显示虚拟路由器的 ID。

• Virtual MAC Address
显示虚拟路由器的虚拟 MAC 地址。

• Primary IP Address
显示该 VLAN 中的数值 低的 IPv4 地址。条目 0.0.0.0 表示使用的是该 VLAN 的“主”

地址。否则，在“Layer 3 (IPv4) > Subnets”菜单中对该 VLAN 组态的所有 IPv4 地址均为有

效值。

• Router State 
显示虚拟路由器的当前状态。可能的值有：

– Master
该路由器为主路由器，用于为所有已分配的 IPv4 地址处理路由功能。

– Backup
该路由器为备用路由器。如果主路由器发生故障，备用路由器会接管主路由器的任务。

– Initialize
已开启虚拟路由器。它将很快切换为“Master”或“Backup”状态。

• Master IP Address
显示主路由器的 IPv4 地址。
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• Priority
显示虚拟路由器的优先级。

有效值为 1 ... 254。
如果将 IPv4 地址分配给了实际上也是在本地 IPv4 接口上组态的 VRRP 路由器，则会自动

输入值 255。可以在 VRRP 路由器之间自由分配其它优先级。优先级越高，VRRP 路由器

就越早变为“主路由器”。

• Advert.Interval
显示主路由器发送 VRRPv3 数据包的时间间隔。

• Preempt
显示在备用设备和主设备之间切换角色时路由器是否优先。

– yes
此路由器在切换角色时优先。

– no
此路由器在切换角色时不优先。

VRRP 和 DHCP 服务器

如果要在 VRRP 组的设备上运行 DHCP 服务器，则必须在主路由器上组态 DHCP 服务器。备

用路由器不会响应 DHCP 查询。请确保主路由器被静态组态，并在出现故障后重新成为 VRRP 
组的主路由器。

组态 (IPv4)

简介

在此页面上组态虚拟路由器。  

说明

此功能只适用于第 3 层。
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显示框说明

该页面包含以下内容：

• Interface / VRID
选择要组态的虚拟路由器的 ID。

• Primary Address
选择主 IPv4 地址。如果路由器成为主路由器，路由器会使用此 IPv4 地址。

说明

如果仅为该 VLAN 组态了一个子网，则不需要任何输入。该条目为 0.0.0.0。
如果为该 VLAN 组态了多个子网，并且想要将特定 IPv4 地址用作 VRRP 数据包的源地址，

则选择 IPv4 地址。否则，将使用数值 低的 IPv4 地址。

• Master
如果启用了该选项，则会为“Associated IP Address”输入数值 低的 IPv4 地址。这表示，

VRRPv3 路由器数值 低的 IPv4 地址将用作虚拟主路由器的虚拟 IP 地址。该组中的备用

路由器必须禁用该选项并且必须使用“Associated IP address”中的路由器的 IPv4 地址。

• Priority
输入此虚拟路由器的优先级。有效值为 1-254。
如果将 IPv4 地址分配给了实际上也是在本地 IPv4 接口上组态的 VRRPv3 路由器，则会自

动输入值 255。可以在 VRRPv3 路由器之间自由分配其它所有优先级。优先级越高，

VRRPv3 路由器就越早变为“主路由器”。

• Advertisement interval
输入以秒为单位的时间间隔，在该时间间隔后，主路由器将再次发送 VRRPv3 数据包。

• Preempt lower priority Master
允许根据选择过程在备用设备和主设备之间切换角色时执行取代。

• VRRP Compatible Mode
如果启用该选项，则除了用于已组态的 IPv4 地址的 VRRPv3 帧外，VRRPv3 路由器还会发

送和接收 VRRPv2 帧。只有在某些 VRRP 路由器不支持 VRRPv3 时才会需要使用该选项

• 跟踪 ID (Track ID)
选择跟踪 ID。

• 优先级 (Priority)
输入 VRRPv3 接口的优先级将降低的值。

• 当前优先级 (Current Priority)
显示被监视的接口变为“中断”(down) 状态后 VRRPv3 接口的优先级。
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地址概述 (IPv4)

概述

此页面显示虚拟路由器监视的 IPv4 地址。每个虚拟路由器 多可监视 10 个 IPv4 地址。  

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示框说明

该表格包括以下列：

• Interface
显示用作虚拟路由器的接口。

• VRID
显示此虚拟路由器的 ID。

• Number of Addresses
显示 IPv4 地址的数量。

• 关联 IP 地址 (1) ... 关联 IP 地址 (10) (Associated IP Address (1) ... Associated IP Address 
(10))
显示该虚拟路由器所监视的路由器 IPv4 地址。如果路由器作为主路由器运行，该路由器

就会接管与所有这些 IPv4 地址有关的路由功能。

地址组态 (IPv4)

创建或更改受监视的 IP 地址

在此页面上，可以创建、修改或删除要监视的 IPv4 地址。  

说明

此功能只适用于第 3 层。
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显示框说明

该页面包含以下内容：

• Interface / VRID
选择虚拟路由器的 ID。

• Associated IP Address
输入虚拟路由器将监视的 IPv4 地址。 多可输入 10 个 IPv4 地址。

该表格包括以下列：

• Associated IP Address
显示虚拟路由器监视的 IPv4 地址。

接口跟踪 (Interface Tracking) (IPv4)

简介

在此页面中组态接口监视。

当被监视接口的链路从“接通”变为“中断”时，已分配的 VRRP 接口的优先级会降低。在

“第 3 层 > VRRP/VRRPv3 > 组态”(Layer 3 > VRRP/VRRPv3 > Configuration) 页面上，组态优

先级降低的值。  
当接口的链路从“中断”变回“接通”时，VRRP 接口将恢复原始优先级。

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示框说明

该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
从该下拉列表中选择待监视的接口。

• 跟踪 ID (Track ID)
输入跟踪 ID。
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• 跟踪 ID (Track ID)
选择跟踪 ID。

• 跟踪接口数 (Track Interface Count)
输入一个阈值，当被监视的接口中变为“中断”状态的接口数量达到该值时会导致优先

级降低。 
该表格包括以下列：

• 跟踪 ID (Track ID)
显示跟踪 ID。

• 接口 (Interface)
显示正在监视的接口。

OSPFv2

组态

简介   
在此页面上，可以组态使用 OSPF 的路由。

说明

OSPF 只在第 3 层上可用。

显示框说明

该页面包含以下框：

• OSPFv2
启用或禁用使用 OSPFv2 实现的路由功能。

• 路由器 ID (Router ID)
输入其中一个 OSPFv2 接口的名称。该名称以 IP 地址格式输入，不需要与本地 IP 地址匹

配。路由器 ID 必须在网络中是唯一的。
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• OSPFv2 RFC1583 兼容性 (OSPFv2 RFC1583 Compatibility)
在较新的 RFC 中，距离目的地的 短路径计算方法定义不同。

如果启用此选项，还会通过路径成本 低（度量）的主干计算 短路径。这样可确保与

旧系统的兼容性。

如果禁用此选项，即使区域内的路径度量更高，也会首选此类路径。路径并不一定通过

主干引导。

• 边界路由器 (Border Router)
显示 OSPFv2 路由器的状态。如果本地系统是至少 2 个区域中的有效成员，则路由器是

区域边界路由器。

• AS 边界路由器 (AS Border Router)
指定路由器是否为 AS 边界路由器。AS 边界路由器可在多个自治系统之间进行调停，例

如存在其它 RIP 网络时。要添加和分配静态路由，AS 边界路由器也是必需的。

• 接收到的新 LSA (New LSA Received)（仅在线时可用）

显示接收到的 LSA 的数量。不会包括更新及其自身的 LSA。
• 组态的新 LSA (New LSA Configured)（仅在线时可用）

该本地系统发送的不同 LSA 数。

• 大外部 LSA 数 (External LSA Maximum)
要限制数据库中外部 LSA 的条目数，请输入 大外部 LSA 数。

• 退出间隔 [s] (Exit Interval [s])
输入时间间隔，经过该时间间隔后，OSPFv2 路由器会再次尝试脱离溢出状态。0 表示 
OSPFv2 路由器只会在重启后才尝试退出溢出状态。

• 入站过滤器 (Inbound Filter)
选择用于过滤入站路由的路由映射。

• 重新分配路由 (Redistribute Routes)
指定通过 OSPFv2 分配的已知路由。您需要从“默认”(Default)、“连接”(Connected) 和
“静态”(Static) 路由类型中作出选择。

说明

只能在 AS 边界路由器中启用这些设置。特别是启用“默认”(Default) 和“静态”(Static) 选
项时，如果网络中启用这些选项的节点过多，可能出现问题（例如转发回路）。

• 路由映射 (Route Map)
选择用于过滤使用 OSPFv2 进行转发的路由的路由映射。
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• 协议首选 (Protocol Preferences)
– 默认距离 (Default Distance)

设置 OSPFv2 协议的管理距离值。

• 路由映射首选 (Route Map Preferences)
– 距离路由映射 (Distance Route Map)

从下拉列表中选择要为其指定管理距离值的路由映射。

– 距离 (Distance)
组态先前选择的路由映射的管理距离值。

区域

概述

自治系统可分为多个较小的区域。 
在此页面上，可以查看、创建、修改或删除路由器的区域。 

说明

OSPF 只在第 3 层上可用。

显示值说明

• 区域 ID (Area ID)
输入区域标识。数据库针对区域的所有路由器同步。区域 ID 在网络中必须是唯一的。区

域标识符为以下格式的 32 位数：x.x.x.x，其中 x = 0 ... 255
区域 ID 0.0.0.0 预留给了主干区域且无法删除。

该表包含以下列：

• 区域 ID (Area ID)
显示区域的 ID。
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• 区域类型 (Area Type)
从下拉列表中选择区域类型。

– Normal
– Stub
– NSSA

• Summary
指定是否为该区域生成总结 LSA。
– Summary：将总结 LSA 发送至该区域。

– No Summary：未将总结 LSA 发送至区域。

• 度量 (Metric)
显示 OSPFv2 接口的成本。

• 更新 (Updates)
显示重新计算路由表的次数。

• LSA 计数 (LSA Count)
显示数据库中的 LSA 数量。

• 区域 BR (Area BR)
显示该区域中可访问的区域边界路由器 (ABR) 的数量。

• AS BR
显示该区域中可访问的自治系统边界路由器 (ASBR) 的数量。

区域范围

创建新 OSPFv2 区域范围  
在此页面中，可以将网络分组到一个区域 ID 下。此方法只适用于区域边界路由器。这表示，

区域边界路由器只能为分组的区域通告一条外发路径。

说明

OSPF 只在第 3 层上可用。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• 区域 ID (Area ID)
选择区域的区域 ID。可在“第 3 层 > OSPFv2 > 区域”(Layer 3 > OSPFv2 > Areas) 中组态 ID。

• 子网地址 (Subnet Address)
输入将被分组的网络的 IPv4 地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
输入将被分组的网络的子网掩码。

该表包含以下各列：

• 区域 ID (Area ID)
显示区域的 ID。

• 子网地址 (Subnet Address)
显示将与其它网络一起分组的网络的 IPv4 地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示将与其它网络一起分组的网络的子网掩码。

• Advertise
启用该设置以通告分组网络。

接口

概述

在此页面中，可以组态 OSPFv2 接口。

说明

OSPF 只在第 3 层上可用。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2912 编程和操作手册, 11/2022



显示框说明 
该页面包含以下框：

• IP Address
选择 OSPFv2 接口的 IPv4 地址。

• Area ID
选择与 OSPFv2 接口连接的区域的区域 ID。

说明

对于次级接口，选择与相应初级接口相同的“区域 ID”。
有关接口是主接口还是次接口的信息，请参见“Layer 3 (IPv4) > Subnets > Overview”页面

中的“Address Type”列。

该表包含以下列：

• IP Address
显示 OSPFv2 接口的 IPv4 地址。

• Address Type
有两种地址类型：

– Primary
– Secondary
次地址的单元格呈灰显，并显示相关主地址的值。

• Area ID
选择与 OSPFv2 接口连接的区域的区域 ID。

• Passive Interface
指定接口的行为：

– Enabled
不通过此接口发送和识别 OSPFv2 信息（例如：Hello 帧和 LSDB 更新）。

接口在启用此选项之前学习的所有信息都会保留在 LSDB 中。禁用此选项或将接口从 
OSPF 组态中移除时，会删除此信息。

– Disabled
通过此接口发送和识别 OSPFv2 信息。

• Metric
输入 OSPFv2 接口的成本。

• Priority
输入路由器优先级。优先级只与选择指定路由器或指定边界路由器有关。对于同一子网

内的不同路由器，该参数的选择可以不同。

取值范围：0 到 255
默认设置：1
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• Trans.Delay
输入发送连接更新时所需的延迟。

值范围：1 s 到 3600 s
默认值：1 s

• Retrans.Delay
输入时间值，经过该时间后，如果未收到确认，则会再次传送 OSPFv2 数据包。

值范围：1 s 到 3600 s
默认值：5 s

• Hello Interval
输入两个呼叫数据包之间的时间间隔。

值范围：1 s 到 65.535 s
默认值：10 s

• Dead Interval
输入时间间隔，如果在此时间内未从临近路由器接收到呼叫数据包，则经过此时间间隔

后会将该路由器标记为“故障”。

默认值：40 s

接口验证

组态接口登录

在此页面上定义接口的验证。

说明

OSPF 只在第 3 层上可用。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• OSPF 接口 (OSPF Interface)
选择想要组态验证的 OSPFv2 接口。

• 验证类型 (Authentication type)
选择 OSPF 接口的验证方法。可做以下选择：

– 无 (none)：
无验证

– 简单 (simple)：
使用未加密密码进行验证  

– MD5：
使用 MD5 进行验证

“简单验证”部分

• 密码 (Password)
输入密码。

• 确认 (Confirmation)
确认输入的密码。

“MD5 验证”部分

• 验证密钥 ID (Authentication Key ID)
输入 MD5 验证密钥的标识符。输入用于 MD5 验证的 ID，通过该 ID 可将密码用作密钥。

由于密钥 ID 是通过协议传输的，因此，必须使用相同的密钥 ID 将同一个密钥存储到全

部的邻近路由器中。

该表格包括以下列：

• 验证密钥 ID (Authentication Key ID)
仅当在设置 MD5 验证方法时才能编辑。只有此时才能使用多个密钥。

• MD5 密钥 (MD5 Key)
输入 MD5 密钥。 

• 确认 MD5 密钥 (Confirm MD5 Key)
确认输入的密钥。

• 新的密钥 ID (Youngest Key ID)（仅在线时可用）

显示 MD5 密钥是否为 新的密钥 ID。
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虚拟链路

概述  
由于协议的原因，每个区域边界路由器都必须访问骨干区域。如果路由器未直接连接到骨干

区域，则会创建到骨干区域的虚拟链路。

说明

OSPF 只在第 3 层上可用。

说明

请注意，创建虚拟链路时，中转区域和骨干区域必须都已组态完毕。

虚拟链路两端的组态必须相同。

显示框说明

该页面包含如下注释：

• 虚拟链路无效，除非设备为 ABR。（仅在线时可用）

当至少已组态一个虚拟链路条目且设备不是区域边界路由器时，会显示此消息。

该页面包含以下框：

• 邻近路由器 ID (Neighbor Router ID)
输入虚拟连接另一端的邻近路由器的 ID。

• Transit Area ID
选择连接两个路由器的区域的 ID。

该表包含以下各列：

• Transit Area ID
显示连接两个路由器的 ID。

• 邻近路由器 ID (Neighbor Router ID)
显示虚拟连接另一端的邻近路由器的 ID。

• 虚拟链路状态 (Virt. Link Status)
指定虚拟链路的状态。可能的状态如下：

– down：虚拟链路未激活。

– point-to-point：虚拟链路已激活。
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• Trans. Delay
输入发送链路更新数据包时所需的延迟。

取值范围：1 s 到 3600 s
默认设置：1 s

• Retrans. Delay
输入时间值，经过该时间后，如果未收到确认，则再次传送数据包。

取值范围：1 s 到 3600 s
默认设置：5 s

• 呼叫间隔 (Hello Interval)
输入两个呼叫数据包之间的间隔。

取值范围：1 s 到 65,535 s
默认设置：10 s

• 停顿间隔 (Dead Interval)
输入时间间隔，如果在此时间内未从邻近路由器接收到呼叫数据包，则在此时间间隔后

会将该路由器视作“故障”。

默认设置：40 s

虚拟链路验证

组态接口登录

在此页面上定义接口的验证。

说明

OSPF 只在第 3 层上可用。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• Virtual Link (Area/Neighbor)
选择想要组态验证的虚拟链路。

• Authentication type
选择 OSPF 接口的验证方法。可做以下选择：

– none：
无验证

– simple：
使用未加密密码进行验证  

– MD5
使用 MD5 进行验证

“Simple Authentication”部分

• Password
输入密码。

• Confirmation
确认输入的密码。

“MD5 Authentication”部分

• Authentication Key ID
输入 MD5 验证密钥的标识符。输入用于 MD5 验证的 ID，通过该 ID 可将密码用作密钥。 
由于密钥 ID 是通过协议传输的，因此，必须使用相同的密钥 ID 将同一个密钥存储到全

部的邻近路由器中。

该表包括以下列：

• Authentication Key ID
仅当在设置 MD5 验证方法时才能编辑。只有此时才能使用多个密钥。

• MD5 Key
输入 MD5 密钥。 

• Confirm MD5 Key
确认输入的密钥。

• Youngest Key ID
显示 MD5 密钥是否为 新的密钥 ID。
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RIPv2

组态

在此页面上，可以组态使用 RIP 的路由。

说明

RIPv2 只在第 3 层上可用。

显示框说明   
• RIPv2

启用或禁用使用 RIPv2 的路由。

• 入站过滤器 (Inbound Filter)
选择用于过滤入站路由的路由映射。

• 重新分配路由 (Redistribute Routes)
指定通过 RIPv2 分配哪些已知路由。

路由包括以下类型：

– Static Default
– Connected
– Static 
– OSPF

• 路由映射 (Route Map)
选择用于过滤使用 RIPv2 转发的路由的路由映射。

• 协议首选 (Protocol Preferences)
– 默认距离 (Default Distance)

设置 OSPFv2 协议的管理距离值。

• 路由映射首选 (Route Map Preferences)
– 距离路由映射

从下拉列表中选择要为其指定管理距离值的路由映射。

– 距离

组态先前选择的路由映射的管理距离值。
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接口

概述

在此页面上，可以组态 RIPv2 接口。

说明

RIPv2 只在第 3 层上可用。

显示框说明 
• IP 地址 (IP Address)

选择 RIPv2 接口的 IPv4 地址。

该表包含以下列：

• IP 地址 (IP Address)
显示 RIPv2 接口的 IPv4 地址

• 发送更新 (Send Updates)
选择更新的发送方式：

– no send
不发送更新。

– RIPv1
已发送 RIPv1 更新。

– RIPv1-compat.
根据 RIPv1 规则以广播形式发送 RIPv2 更新。

– RIPv2
以多播形式发送 RIPv2 更新。

– RIPv1 demand/RIPv2 demand
RIP 数据包只作为对显式查询的响应进行发送。
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• 接收更新 (Receive Updates)
选择接收更新的接受形式：

– no receive
不接收更新。

– RIPv1
只接收 RIPv1 的更新。

– RIPv2
只接收 RIPv2 的更新。

– RIPv1/v2
接收 RIPv1 和 RIPv2 的更新。

• 默认度量 (Default Metric)
输入 RIPv2 接口的开销。

IGMP

IGMP

IGMP 
在此页面中，可组态 IGMP（Internet 组管理协议，Internet Group Management 
Protocol）。IGMP 即为用于 IP 组播的网络协议。IP 组播时，带有一个 IP 地址的多个 IP 数据

包会同时被分发到多个客户端。IGMP 可管理动态和静态组播组。

显示框说明

该页面包含以下框：

• IGMP
启用或禁用整个设备的 IGMP（Internet 组管理协议）。

• 接口 (Interface)
选择要用于组态 IGMP 的接口。

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示接口。

• 版本 (Interface) 
选择 IGMP 的版本。
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• 查询间隔 [s] (Query Interval [s])
定义多播路由器发送 IGMP 查询的间隔时间。

以秒为单位指定

• 大响应时间 [1/10 s] (Max. Response Time [1/10 s])
指定 IGMP 查询中客户端对查询做出响应所需的时间。

以十分之一秒为单位指定

• 上一次成员查询间隔 [1/10 秒] (Last Member Query Interval [1/10 s])
上一条离开消息后的时间段（以十分之一秒为单位），在该时间段内，组播路由器会搜

索其它想要接收组播的客户端。

• 鲁棒性 (Robustness)
通过该值，可将网络的数据包丢失率纳入考虑范围内。可以从下拉列表中选择“1”和“3”之
间的值。为数据包丢失率较低的网络选择设置“1”。为数据包丢失率较低的网络选择设置

“3”。默认值为“2”。
• 立即离开 (Immediate Leave)

通过此复选框，可以启用“立即离开”(Immediate Leave) 功能 (IGMPv2)。组播路由器会

在接收到来自注册客户端的离开消息时立即删除组播组。组播路由器不会查询是否有其

它客户端想要接收组播。

• 显式跟踪 (Explicit Tracking)
启用或禁用接口的“显式跟踪”(Explicit Tracking) 功能 (IGMPv3)。
如果“显式跟踪”(Explicit Tracking) 功能已启用，多播路由器会精确跟踪登录组播组 (Join) 
然后又注销 (Leave) 的客户端。上一个客户端一旦从组播组注销，多播路由器就会删除该

组播组。由于多播路由器掌握了已登录然后又注销的客户端的精确信息，因此多播路由

器无需查询是否有其它客户端想要接收组播。

• 管理状态 (Admin Status)
启用或禁用接口上的 IGMP。

• 运行状态 (Operating Status)
显示接口的运行状态，另请参见“系统 > 端口 > 概述”(System > Ports > Overview)。
– Up
– Down

静态组 (Static Groups)

IGMP 的组播组

在此页面上创建 IGMP 的静态组播组。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• IGMP 接口 (IGMP Interface)
选择要为其创建组播组的接口。

• 组播组 (Multicast Group)
输入组的组播地址。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 接口 (Interface)
显示接口。

• 组播组 (Multicast Group)
显示组播组的 IP 地址。

组播源 (Multicast Sources)

组播源

在此页面上，指定仅从定义的 IP 地址接收组播包。如果将尚未创建的组播组指定为静态组，

则会在“静态组”(Static Group) 页面上自动创建一个新的表条目。

显示框说明

该页面包含以下框：

• IGMP 接口 (IGMP Interface)
选择要为其创建组播组的接口。

• 组播组 (Multicast Group)
输入组的组播地址。

• 源地址 (Source Address)
输入将从中接收组播包的设备的 IP 地址。可以限制仅从特定源接收组播包。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2923



该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 接口 (Interface)
显示接口。

• 组播组 (Multicast Group)
组播组的 IP 地址。

• 源地址 (Source Address)
组将从中接收组播包的 IP 地址。

PIM

PIM
在此页面中组态 PIM。

说明

PIM 只在第 3 层上可用。

显示框说明   
• PIM 路由 (PIM Routing)

全局启用或禁用设备中的 PIM。

• “静态汇集点 (RP)”(Static Rendezvous Point (RP))
启用或禁用设备使用静态组态的汇集点。

• 双向组播 (Bidirectional Multicast)
全局启用或禁用设备上的“双向组播”功能。

• 密集模式 (Dense mode)
如果选中该复选框，PIM 会在密集模式下运行；否则会在稀疏模式下运行（默认设置）。

说明

从稀疏模式切换到密集模式

如果由 PIM 组态了稀疏模式，且用户启用了密集模式，则会自动删除稀疏模式的所有特

定设置（RP 组态、BSR 组态）。
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接口

概述

在此页面中组态 PIM 接口。

说明

PIM 只在第 3 层上可用。

显示框说明 
该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
选择 VLAN IP 接口。

• PIM
如果选择此复选框，则将所选接口分配给 PIM。

• “引导路由器 (BSR) 候选项”(Bootstrap Router (BSR) Candidate)
如果启用该复选框，可以指定将成为引导路由器候选项的接口。BSR 在 PIM 网络中协调

汇集点。

• BSR 候选值 (BSR Candidate Value)
输入作为 BSR 候选项的接口的优先级。

根据优先级确定哪个候选项成为 BSR。优先级 高的候选项会成为 BSR。
如果同时为两个候选项设置了相同的优先级，则需要根据 IP 地址作出选择。具有 高 IP 
地址的接口会成为 BSR。
BSR 在 PIM 网络中协调汇集点。

• “指定路由器 (DR) 优先级”(Designated Router (DR) Priority)
输入接口的 DR 优先级。

根据 DR 优先级确定哪个候选项成为 DR。优先级 高的候选项成为 DR。
如果同时为两个候选项设置了相同的优先级，则需要根据 IP 地址作出选择。具有 高 IP 
地址的接口成为 DR。
DR 将 IGMP 加入请求转发给汇集点。

• BSR 边界 (BSR Border)
启用此功能时，不存在通过此接口进行的 BSR 通信。由此可将 PIM 网络划分为 PIM 域。
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RP 静态

概述

在此页面中，指定要成为静态汇集点的接口。

在 PIM 组件的所有设备上组态静态 RP。

说明

PIM 只在第 3 层上可用。

显示框说明 
该页面包含以下框：

• 组地址

输入其接口会变为 RP 的组播组的地址。

• 组掩码

输入限制组播段的子网掩码。

• RP 地址

输入会变为 RP 的接口的 IP 地址

• 双向组播

启用或禁用组播组的“双向组播”功能。

为所有 RP 上的组播组组态相同功能。

如果针对 RP 地址启用该功能，则会对该 RP 地址的所有现有条目和后续条目启用该功能。

该表包含以下各列：

• Select
选择要删除的行。

• 组地址

显示组播组的地址。

• 组掩码

显示子网掩码。

• RP 地址

显示 RP 的 IP 地址。

• 双向组播

显示组播组的“双向组播”功能处于激活状态还是禁用状态。
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RP 候选项

概述

在此页面，可指定用于汇集点 (RP) 候选项的接口。 
在 PIM 网络中，可以为 RP 组态多个候选项。BSR 会调整候选项并确定 RP。

说明

PIM 只在第 3 层上可用。

显示框说明

该页面包含以下框：

• 组地址

输入组播组的地址。

• 组掩码

输入限制组播段的子网掩码。

• RP 接口

选择成为 RP 候选项的接口。

• 双向组播

启用或禁用组播组的“双向组播”功能。

为所有 RP 上的组播组组态相同功能。

如果针对 RP 接口启用该功能，则会对该 RP 接口的所有现有条目和后续条目启用该功能。

该表包含以下各列：

• Select
选择要删除的行。

• 组地址

显示组播组的地址。

• 组掩码

显示子网掩码。

• RP 候选项

显示 RP 的 IP 地址。
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• 双向组播

显示组播组的“双向组播”功能处于激活状态还是禁用状态。

• RP 优先级

输入接口的优先级。

根据 RP 优先级确定哪个候选项会成为汇集点。优先级 高的候选项会成为 RP。数值越小，

优先级越高。

如果同时为两个候选项设置了相同的优先级，则需要根据 IP 地址作出选择。具有 低 IP 
地址的接口会成为 RP。

MSDP

组态

概述

在此页面，可以组态 MSDP。
MSDP（组播源发现协议，Multicast Source Discovery Protocol）支持用于在 PIM-SM 域中与

任播 RP 组合使用。任播 RP 包含一个针对 RP 的冗余机制。相关 RP 均接收相同 IP 地址，并

且连接到网络中。RP 通过 MSDP 会话链接在一起。RP 可通过源有效消息同步其组播源。

在汇集点上组态 MSDP。
在 PIM 网络中禁用“双向组播”功能后，只能使用 MSDP。

说明

MSDP 只在第 3 层上可用。

显示框说明 
该页面包含以下框：

• MSDP
启用或禁用 MSDP。

• 发出方 ID
选择 MSDP 节点标识的接口。此发出方 ID 在网络中必须唯一。
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• 缓存时间

输入在内未接收 SA 缓存更新后，从 SA 缓存中删除具有另一 RP 信息条目的时间。创建

或更新条目后，定时器启动并向后运行定义的时间。周期性接收 SA 缓存更新并重置条目

的定时器。定时器超时前，如果该时间内未接收 SA 缓存更新，则将删除相应条目。

如果将该值设为“0”，则不保存 SA 缓存条目。

• 监听器端口

设备与其它 MSDP 节点通信时使用的 TCP 端口。如果更改监听器端口，只有在此更改后

创建的新 MSDP 连接受到影响。现有 MSDP 连接继续使用之前的监听器端口。

对等

概述

在此页面，可以组态 MSDP 伙伴。

说明

MSDP 只在第 3 层上可用。

显示框说明 
该页面包含以下框：

• 对等地址

输入设备将与其建立连接的 MSDP 伙伴站的 IP 地址。

• 连接的接口

选择设备与 MSDP 伙伴通信时使用的接口。

该表包含以下各列：

• Select
选择要删除的行。

• 对等地址

显示 MSDP 伙伴的地址。

• 本地地址

显示设备与 MSDP 伙伴通信时使用的接口的 IP 地址。

• 管理状态

启用或禁用连接。
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• 连接状态

显示连接的状态。

– Listening
设备正在等待连接。

– Connecting
连接建立

– Established
连接已建立。

– Inactive
未激活连接。

– Disabled
连接已禁用。

• 保持连接时间间隔 [s]
定义设备向 MSDP 伙伴发送保持连接消息的时间间隔。

• 对等保持时间间隔 [s]
定义在未接收 MSDP 伙伴的保持连接消息后终止 MSDP 连接的时间。

• 连接重试间隔 [s]
定义尝试建立连接的间隔时间。如果未与伙伴建立 MSDP 连接，则在连接重试间隔过后

尝试建立连接。

• TTL 阈值

定义在到达 MSDP 伙伴的过程中可运行的路由器 大数量（跳数）。如果超出指定值，则

丢弃该帧。

组态 IPv6 的第 3 层功能

组态

简介

该页面包含 IPv6 第 3 层功能的概览。在此页面上启用或禁用所需的第 3 层功能。

功能“IPv6 Routing”、“VRRPv3”和“OSPFv3”仅适用于 Layer 3 (IPv6)。
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显示框说明

• IPv6 Routing（仅适用于具有第 3 层许可证的设备）

– 已启用 (Enabled)
IPv6 路由已启用。如果设备上未启用 IPv4 路由，则还会通过该功能进行启用。

– 已禁用 (Disabled)
IPv6 路由已禁用。

• VRRPv3（仅适用于具有第 3 层许可证的设备）

启用或禁用使用 VRRPv3 进行的路由。要使用 VRRPv3，应先启用 IPv6 路由功能。可以在

“第 3 层 (IPv6) > VRRPv3”(Layer 3 (IPv6) > VRRPv3) 中组态其它设置。

• OSPFv3（仅适用于具有第 3 层许可证的设备）

启用或禁用使用 OSPFv3 实现的路由功能。可以在“第 3 层 (IPv6) > OSPFv3”(Layer 3 
(IPv6) > OSPFv3) 中组态其它设置。

子网

子网 (IPv6)

连接的子网

在此页面上，可启用接口上的 IPv6。此接口还被称为 IPv6 接口。IPv6 接口可以具备多个 IPv6 
地址。
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显示框说明

该页面包含以下内容：

• Interface
选择将启用 IPv6 的 IP 接口。 

• IPv6 Enable
启用或禁用此接口的 IPv6。 

说明

禁用 IPv6
禁用 IPv6 时请注意以下特性：

• 如果接口上已启用 IPv6，则只能通过删除接口来禁用 IPv6。
• 如果在带外接口上已启用 IPv6，则只能通过将设备恢复出厂设置的方式来禁用 IPv6。

IPv6 Address
输入 IPv6 地址。输入内容取决于所选地址类型。  

• Prefix Length
输入属于前 的左侧位数 

• IPv6 Address Type
选择地址类型。

– Unicast
– Anycast
– Link Local：IPv6 地址仅对该链路有效

• Address Autoconfiguration (SLAAC)
启用或禁用地址组态的 SLAAC (Stateless Address Auto Configuration) 机制。

如果启用 SLAAC，则将通过 NDP (Neighbor Discovery Protocol) 进行无状态自动组态。

如果禁用该选项，则地址组态与状态有关。设备从 DHCPv6 服务器中获取 IPv6 地址和组

态文件。

该表包括以下列：

• Interface Name
显示接口的名称。

• IPv6 Address
显示子网的 IPv6 地址。

• Prefix Length
显示前 长度。
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• IPv6 Address Type
显示地址类型。可能的值包括：

– Unicast
– Anycast
– Link Local

• Loopback
显示是否已启用“Loopback”属性。在页面“Layer 3 (IPv4) > Subnets > Overview”中可组态

“Loopback”属性。

• Duplicate Address Detection Status
在“Address Autoconfiguration (SLAAC)”中，“Duplicate Address Detection Status”功能可

防止对 IPv6 地址进行两次分配。在自动组态期间，设备只能使用空闲的 IPv6 地址。

如果启用该功能，则会通过 NDP 自动检查。 

说明

此功能不执行周期性检查。

此列显示功能的当前状态。可能的值包括：

– Tentative
该状态表示正在检查所选 IPv6 地址。设备向所选 IPv6 地址发送邻居请求消息。

– Conflict
该状态表示已经在使用 IPv6 地址。此时，向设备返回所选 IPv6 地址的邻居公告消息。

该设备形成新的 IPv6 地址并再次检查。

– Complete
该状态表示可以使用所选 IPv6 地址。此时，在一段时间内设备未接收到反馈，并假设

还未分配 IPv6 地址。

– Down
该状态表示接口未激活。未进行检查。

路由器公告

在此页面上，可以指定是否为接口发送路由器公告，以及在路由器公告中设置哪些标志。

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interfaces)
与设置相关的接口。

• 发送 (Send)
如果选中此复选框，则将为该接口发送路由器公告。
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• 托管组态标志 (Managed Config Flag)
如果选中此复选框，则在路由器公告中设置托管组态标志。

• 其它组态标志 (Other Config Flag)
如果选中此复选框，则在路由器公告中设置其它组态标志。

静态路由 (IPv6)
在此页面中组态静态 IPv6 路由。

显示框说明

该页面包含以下内容：

• 目标网络 (Destination Network)
输入可通过此路由访问的目标的网络地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
输入属于前 的左侧位数 

• 网关 (Gateway)
输入可用来访问此网络地址的网关的 IPv6 地址。

• 度量 (Metric)
输入路由的度量。度量对应于基于速度或成本等参数的连接质量。如果存在多条等效路

由，会使用成本 低的路由。

取值范围：1 - 254
• 接口 (Interface)

指定 IPv6 接口，通过该接口可访问目标的网络地址。

该表包含以下各列：

• 目标网络 (Destination Network)
显示目标的 IPv6 网络地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示前 长度。

• 网关 (Gateway)
显示下一个网关的 IPv6 地址。

• 接口 (Interface)
显示路由的接口。
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• 度量 (Metric)
输入路由的度量。创建路由时，会自动输入“not used”。度量对应于基于速度或成本等参

数的连接质量。如果存在多条等效路由，会使用成本 低的路由。

取值范围：1 - 254
• 状态 (Status)

显示路由是否激活。

路由映射

常规 (IPv6)

路由映射

利用路由映射，可控制进一步处理路由信息的方式。可以过滤路由信息并指定进一步处理、

修改还是丢弃信息。

根据以下原理操作路由映射：

• 将路由信息与路由映射的过滤器进行比较。

• 比较过程会持续到路由映射的过滤器与信息项的属性匹配为止。

• 随后根据路由映射设置对信息进行处理：

– 丢弃路由信息。 
– 更改路由信息的属性。

显示框说明

• 名称 (Name)
输入路由映射的名称。

• 顺序号 (Sequence No)
输入路由映射的编号。

可创建多个名称相同但顺序号不同的路由映射。然后由顺序号指定路由映射的处理顺序。
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该表格包括以下列：

• 名称 (Name)
显示路由映射的名称。

• 顺序号 (Sequence No.)
显示路由映射的顺序号。

• 操作 (Action)
指定对匹配路由映射设置的路由信息所执行的操作：

– permit
根据“设置”(Set) 页面上执行的设置进一步处理路由信息。

– deny
丢弃路由信息。

接口和值匹配 (IPv6)
在此页面中，可以指定是否根据接口、度量或变量来过滤路由映射的路由信息。

显示框说明

• 路由映射（名称/顺序号）(Route Map (name/seq. no.))
选择路由映射。

您可以使用已创建的路由映射。

• 类型 (Type)
选择过滤的依据：

– 接口 (Interface)
– 度量 (Metric)
– 变量 (Tag)
– 路由类型 (Route Type)
– 度量类型 (metric type)

• 接口 (Interface)
选择接口。

仅当选中“类型”(Type) 的“接口”(Interface) 条目后才能激活。

• 度量 (Metric)
输入度量的值。

仅当选中“类型”(Type) 的“度量”(Metric) 条目后才能激活此框。
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• 变量 (Tag)
输入变量的值。

仅当选中“类型”(Type) 的“变量”(Tag) 条目后才能激活此框。

• 路由类型 (Route Type)
选择路由的类型。

– 本地 (Local)
根据直接连接的路由（本地接口）来过滤路由映射的路由信息。

– 远程 (Remote)
根据获知的路由或静态组态的路由来过滤路由映射的路由信息。

只有从“类型”(Type) 下拉列表中选择了“路由类型”(Route Type) 条目后，此框才会激活。

• 度量类型 (metric type)
选择度量的类型。

– Inter-Area
根据从其它区域识别的路由来过滤路由映射的路由信息。

– Intra-Area
根据从相同区域连接的路由来过滤路由映射的路由信息。

– type-1-external
路由映射的路由信息根据路由进行过滤，其路由成本（度量）由外部路径成本及至 
ASBR 的路径成本构成。

– type-2-external
根据只有外部路由成本（度量）的路由来过滤路由映射的路由信息。

只有从“类型”(Type) 下拉列表中选择了“度量类型”(Metric Type) 条目后，此框才会激活。

该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示所选类型：

– 接口 (Interface)
– 度量 (Metric)
– 变量 (Tag)
– 路由类型 (Route Type)
– 度量类型 (metric type)

• 值 (Value)
显示所选接口、度量或变量的值。

目标匹配 (IPv6)
在此页面中，可以指定是否根据目标 IPv6 地址过滤路由映射的路由信息。
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显示框说明

• Route Map (Name/Seq.No.)
选择路由映射。

• IP Address
输入过滤所依据的目标的 IPv6 地址。

• Prefix Length
输入属于前 的左侧位数

该表格包括以下列：

• IP Address
显示目标的 IPv6 地址。

• Prefix Length
显示前 长度。

下一个跳跃匹配 (IPv6)
在该页面中，可以指定路由映射的过滤是否以下一次路由信息发送的目标路由器为依据。

显示框说明

• 路由映射（名称/顺序号）(Route Map (name/seq. no.))
选择路由映射。

• IP 地址 (IP Address)
输入下一次发送路由信息的目标路由器的 IP 地址。

该表格包括以下列：

• IP 地址 (IP Address)
显示下一个路由器的 IP 地址。

设置 (IPv6)
在此页面中，可以指定路由映射是否更改路由信息。

例如，如果已经根据特定的度量进行过滤，可以在此处更改度量值。之后将使用新值转发路

由信息。只能更改“许可”路由映射的信息。
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显示框说明

• 路由映射（名称/顺序号）(Route Map (name/seq. no.))
选择路由映射。

该表格包括以下列：

• 名称 (Name)
显示路由映射的名称。

• 顺序号 (Sequence No)
显示路由映射的顺序号。

• 度量 (Metric)
输入新的度量值，将通过该值转发路由信息。

• 变量 (Tag)
输入新的变量值，将通过该值转发路由信息。

DHCPv6 中继代理

接口

DHCPv6 中继代理会将 DHCPv6 客户端的 DHCP 查询转发给 DHCPv6 服务器。进行转发操作

时，会将远程 ID 插入到 DHCP 查询中。远程 ID 是接口的标识符。使用此 ID，DHCPv6 代理

可将 DHCPv6 服务器的响应发送到所需的 DHCPv6 客户端。 

显示框说明

• Remote ID (Opt.37)
如果启用了该选项，将使用 DHCP 中继代理选项 37 (Remote ID)。在“远程 ID 类
型”(Remote ID Type) 中指定标识符的类型。

• 接口 (Interface)
选择 IPv6 接口。

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
与该设置相关的接口。

• 当前远程 ID (Current Remote ID)
显示当前使用的远程 ID。
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• 远程 ID 类型 (Remote ID Type)
为 IPv6 接口选择被用作标识符的类型。可使用以下选项：

– DUID
DHCP 唯一标识符

– 系统名称 (System Name)
设备的系统名称

– 管理 IP (Management IP)
设备的管理 IPv6 地址

– 用户自定义 (User Defined)
用户自定义条目

• 路由器索引后  (Router Index Suffix)
选中该复选框，可将“路由器索引后 ”(Router Index Suffix) 附加到远程 ID。

• VLAN ID 后  (VLAN ID Suffix)
选中该复选框，可将“VLAN ID 后 ”(VLAN ID Suffix) 附加到远程 ID。

• 接收端口后  (Receive-Port Suffix)
选中该复选框，可将“接收端口后 ”(Receive-Port Suffix) 附加到远程 ID。

• DHCP 唯一标识符 (DHCP Unique Identifier)
输入 DUID (DHCP Unique Identifier)。 

• 用户自定义 (User Defined)
输入用户自定义条目作为标识符。 

服务器地址

在此页面上，可启用接口上的 DHCPv6 中继代理。还应指定可通过它进行访问的 DHCPv6 服
务器。

显示框说明

• Relay Interface
选择 DHCPv6 中继代理接受 DHCPv6 请求所需使用的接口。

• Server IP Address
输入将要向其转发 DHCPv6 请求的 DHCPv6 服务器的 IPv6 地址。该地址既可以是单播地

址，也可以是链路本地组播地址。对于链路本地组播地址，需要指定用于访问 DHCPv6 服
务器的接口。在“Layer 3 (IPv6) > DHCPv6 Relay Agent > Outgoing Interfaces”中组态接

口。 
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该表包括以下列：

• Server IP Address
显示 DHCPv6 服务器的 IPv6 地址。 

出站接口

对外接口

DHCPv6 服务器的链路本地组播地址 (ff02::1:2 ) 只能由同一个链路上的设备进行访问。在此

页面中，指定用于访问此 DHCPv6 服务器的 IPv6 接口。

显示框说明

• Relay Interface
选择 DHCPv6 中继代理接受 DHCPv6 请求所需使用的 IPv6 接口。 

• Server IP Address
选择 DHCPv6 服务器的 IPv6 地址。

• Outgoing Interface
选择访问 DHCPv6 服务器所使用的接口。

该表格包括以下列：

• Server IP Address
显示 DHCPv6 服务器的 IPv6 地址。

• Outgoing Interface
显示访问 DHCPv6 服务器所需使用的 IPv6 接口。
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VRRPv3

路由器 (IPv6)

简介  
在此页面中，创建新的虚拟路由器。 多可组态 52 个虚拟路由器。可以在“Layer 3 (IPv6) 
> VRRPv3 > Configuration”中组态其它参数。

说明

• 此功能只适用于第 3 层。

• 无法同时运行 VRRP 和 VRRPv3。
• 选中“VRRPv3”复选框以组态 VRRPv3。
• 可以在 VLAN 接口上使用 VRRPv3。不支持路由器端口。

显示框说明

• VRRPv3
启用或禁用使用 VRRPv3 进行的路由。只有在启用了“Layer 3 (IPv6) > Configuration”下的

“IPv6 Routing”时，才能启用该选项。

• Track
启用或禁用 VRID 跟踪。

启用后，将监视 VRID 的所有接口。当接口的链路从“接通”变为“中断”时，具有相同 
VRID 的全部 VRRP 接口的优先级均降为值“0”。
当接口的链路从“中断”变回“接通”时，VRRP 接口将恢复原始优先级。

• Interface
选择用作虚拟路由器的所需 VLAN 接口。

• VRID
输入虚拟路由器的 ID。此 ID 定义形成虚拟路由器 (VR) 的路由器组。在该组中，ID 是相

同的。不能再用于其它组。有效值为 1 ... 255。
该表包括以下列：

• Interface
显示用作虚拟路由器的接口。

• VRID
显示虚拟路由器的 ID。
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• Virtual MAC Address （仅在线时可用）

显示虚拟路由器的虚拟 MAC 地址。

• Primary IP Address
显示该 VLAN 中的数值 低的 IPv6 地址。条目“::”表示使用的是该 VLAN 的“主”地址。

否则，在“Layer 3 (IPv6) > Subnets”菜单中对该 VLAN 组态的所有 IPv6 地址均为有效值。

• Router State （仅在线时可用）

显示虚拟路由器的当前状态。可能的值有：

– Master
该路由器为主路由器，用于为所有已分配的 IPv4 地址处理路由功能。

– Backup
该路由器为备用路由器。如果主路由器发生故障，备用路由器会接管主路由器的任务。

– Initialize
已开启虚拟路由器。它将很快切换为“Master”或“Backup”状态。

• Master IP Address（仅在线时可用）

显示主路由器的 IPv6 地址。

• Priority（仅在线时可用）

显示虚拟路由器的优先级。有效值为 1 ... 254。
当前的主路由器自动被分配优先级 255。可以在 VRRPv3 路由器之间自由分配其它所有优

先级。优先级越高，VRRPv3 路由器就越早变为“主路由器”。

• Advert.Interval
显示主路由器发送 VRRPv3 数据包的时间间隔。

• Preempt
显示在备用设备和主设备之间切换角色时路由器是否优先。

– Yes
此路由器在切换角色时优先。

– No
此路由器在切换角色时不优先。

• Accept Mode
显示在备用设备和主设备之间切换角色时路由器是否优先。

– Yes
启用后，虚拟 IP 地址也会对 ping 请求做出响应。

– No
虚拟 IP 地址不会对 ping 请求做出响应。
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VRRP 和 DHCP 服务器

如果要在 VRRP 组的设备上运行 DHCP 服务器，则必须在主路由器上组态 DHCP 服务器。备

用路由器不会响应 DHCP 查询。请确保主路由器被静态组态，并在出现故障后重新成为 VRRP 
组的主路由器。

组态 (IPv6)

简介

在此页面上组态虚拟路由器。  

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示框说明

• Interface / VRID
选择要组态的虚拟路由器的 ID。

• Primary Address
选择主 IPv6 地址。如果路由器成为主路由器，路由器会使用此 IPv4 地址。

说明

如果仅为该 VLAN 组态了一个子网，则不需要任何输入。该条目将为 ::。
如果为该 VLAN 组态了多个子网，并且想要将特定 IPv6 地址用作 VRRPv3 数据包的源地

址，则选择 IPv6 地址。否则，将使用具有优先级的 IPv6 地址。

• Master
如果启用了该选项，则会为“关联 IP 地址”(Associated IP Address) 输入数值 低的 IPv6 
地址。这表示 VRRP 路由器优先级 高的 IPv6 地址将用作虚拟主路由器的虚拟 IPv6 地址。

该组中的备用路由器必须禁用该选项并且必须使用“关联 IP 地址”(Associated IP Address) 
中的路由器的 IPv6 地址。

• Priority
输入此虚拟路由器的优先级。有效值为 1 ... 254。当前的主路由器始终被分配优先级 
255。可以在冗余路由器之间自由分配其它优先级。优先级越高，路由器就越早变为“主

路由器”。

• Advertisement interval
输入以秒为单位的时间间隔，在该时间间隔后，主路由器将再次发送 VRRPv3 数据包。
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• Preempt lower priority Master
允许根据选择过程在备用设备和主设备之间切换角色时执行取代。

• 在虚拟接口上响应 ping 请求（接受模式）(Reply to pings on virtual interfaces (Accept 
Mode))
启用后，虚拟 IPv6 地址也会对 ping 请求做出响应。

• 跟踪 ID (Track ID)
选择跟踪 ID。

• 优先级 (Priority)
输入 VRRP 接口的优先级将降低的值。

• 当前优先级 (Current Priority)
显示被监视的接口变为“中断”状态后 VRRP 接口的优先级。

地址概述 (IPv6)

概述

此页面显示虚拟路由器监视的 IPv6 地址。每个虚拟路由器 多可监视 10 个 IPv6 地址。   

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示框说明

该表格包括以下列：

• Interface
显示用作虚拟路由器的接口。

• VRID
显示此虚拟路由器的 ID。

• Number of Addresses
显示 IPv6 地址的数量。

• 关联 IP 地址 (1) ... 关联 IP 地址 (10) (Associated IP Address (1) ... Associated IP Address 
(10))
显示该虚拟路由器所监视的路由器 IPv6 地址。如果路由器作为主路由器运行，该路由器

就会接管与所有这些 IPv6 地址有关的路由功能。
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地址组态 (IPv6)

创建或更改受监视的 IP 地址

在此页面上，可以创建、修改或删除要监视的 IPv4 地址。一个虚拟路由器 多可监视 10 个 
IPv4 地址。 

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示框说明

• Interface / VRID
选择虚拟路由器的 ID。

• Associated IP Address
输入虚拟路由器将监视的 IPv6 地址。 多支持 10 个 IPv6 地址。

该表格包括以下列：

• Associated IP Address
显示虚拟路由器监视的 IPv6 地址。

接口跟踪 (Interface Tracking) (IPv6)

简介

在此页面中组态接口监视。

当被监视接口的链路从“接通”变为“中断”时，已分配的 VRRP 接口的优先级会降低。在

“第 3 层 > VRRP/VRRPv3 > 组态”(Layer 3 > VRRP/VRRPv3 > Configuration) 页面上，组态优

先级降低的值。  
当接口的链路从“中断”变回“接通”时，VRRP 接口将恢复原始优先级。

说明

此功能只适用于第 3 层。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
从该下拉列表中选择待监视的接口。

• 跟踪 ID (Track ID)
输入跟踪 ID。

• 跟踪 ID (Track ID)
选择跟踪 ID。

• 跟踪接口数 (Track Interface Count)
输入一个阈值，当被监视的接口中变为“中断”状态的接口数量达到该值时会导致优先

级降低。 
该表格包括以下列：

• 跟踪 ID (Track ID)
显示跟踪 ID。

• 接口 (Interface)
显示正在监视的接口。

OSPFv3

组态

简介   
在此页面中组态使用 OSPFv3 实现的路由功能。

说明

此功能只适用于第 3 层。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• OSPFv3
启用或禁用使用 OSPFv3 实现的路由功能。

• 路由器 ID (Router ID)
输入其中任一 OSPFv3 接口的名称。路由器 ID 以 IPv4 格式进行指定，并且在网络中必须

唯一。

• 边界路由器 (Border Router)
显示 OSPFv3 路由器的状态。如果本地系统是至少 2 个区域中的有效成员，则路由器是

区域边界路由器。

• AS 边界路由器 (AS Border Router)
指定路由器是否为 AS 边界路由器。AS 边界路由器可在多个自治系统之间进行调停，例

如存在其它 RIP 网络时。要添加和分配静态路由，AS 边界路由器也是必需的。

• 接收的新 LSA (New LSA Received)
显示所接收的 LSA 数。不会包括更新及其自身的 LSA。

• 组态的新 LSA (New LSA Configured)
显示该本地系统发送的不同 LSA 数。

• 大外部 LSA 数 (External LSA Maximum)
要限制数据库中外部 LSA 的条目数，请输入 大外部 LSA 数。

• 退出间隔 [s] (Exit Interval [s])
输入时间间隔，经过该时间间隔后，OSPFv3 路由器会再次尝试脱离溢出状态。0 表示 
OSPFv3 路由器只会在重启后才尝试退出溢出状态。

• 入站过滤器 (Inbound Filter)
选择用于过滤入站路由的路由映射。

• 重新分配路由 (Redistribute Routes)
指定通过 OSPFv3 分配的已知路由。您需要从 Connected、Static 和 RIPng 路由类型中作

出选择。

说明

只能在 AS 边界路由器中启用这些选项。特别是启用“默认”(Default) 和“静态”(Static) 选
项时，如果网络中启用这些选项的节点过多，可能出现问题（例如转发回路）。

• 路由映射 (Route Map)
选择用于过滤使用 RIPng 进行转发的路由的路由映射。
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• 协议首选 (Protocol Preferences)
– 默认距离 (Default Distance)

设置 OSPFv2 协议的管理距离值。

• 路由映射首选 (Route Map Preferences)
– 距离路由映射

从下拉列表中选择要为其指定管理距离值的路由映射。

– 距离

组态先前选择的路由映射的管理距离值。

区域

概述

自治系统可分为多个较小的区域。

在此页面上，可以查看、创建、修改或删除路由器的区域。 

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示框说明

该页面包含以下内容：

• Area ID
输入区域标识。数据库针对区域的所有路由器同步。区域标识符必须在网络中是唯一的。

区域标识符为以下格式的 32 位数：x.x.x.x，其中 x = 0 ... 255
区域标识符 0.0.0.0 预留给了主干区域，不能删除。

该表包含以下各列：

• Area ID
显示区域的 ID。

• Area Type
指定区域类型。

– Normal
– Stub
– NSSA
– Backbone
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• Summary
指定是否为该区域生成总结 LSA。
– Summary：生成汇总 LSA 并将其发送至该区域。

– No Summary：不生成汇总 LSA，也不将其发送至该区域。

• Metric
显示 OSPFv3 接口的成本。

• Updates
显示重新计算 IPv6 路由表的次数。

• LSA Count
显示数据库中的 LSA 数量。

• Area BR
显示该区域中可访问的区域边界路由器 (ABR) 的数量。

• AS BR
显示该区域中可访问的自治系统边界路由器 (ASBR) 的数量。

区域范围

创建新的 OSPFv3 区域范围  
在此页面上，在一个区域 ID 下 多可以分成 4 个网络组。此方法只适用于区域边界路由器。

这表示，区域边界路由器只能为分组的区域通告一条外发路径。

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示框说明

• Area ID
选择区域的 ID。在“区域”(Areas) 中指定 ID。

• Prefix
输入将被分组的网络的 IPv6 地址。

• Prefix Length
输入属于将要分组的前 的位数。
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该表包含以下各列：

• Area ID
显示区域的 ID。

• Prefix
显示将被分组的网络的 IPv6 地址。

• Prefix Length
输入将属于前 的位数。

• Advertise
启用该选项以通告分组网络。

接口

概述

在此页面上，可以组态 OSPFv3 接口。

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示框说明

• Interface
选择用于启用 OSPFv3 的 IPv6 接口。 

• Area ID
选择与 OSPFv3 接口相连的区域的区域 ID。

说明

对于次级接口，选择与相应初级接口相同的“区域 ID”。
在“Layer 3 (IPv6) > Subnets”中可以找到关于初级接口和次级接口的信息。

该表包含以下列：

• Interface
显示 OSPFv3 接口。

• Area ID
选择与 OSPFv3 接口相连的区域的区域 ID。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2951



• Passive Interface
指定 OSPFv3 在接口中是否处于激活状态。

– 启动

不通过此接口发送和识别 OSPFv3 信息（例如：Hello 帧和 LSDB 更新）。

– 禁用

通过此接口发送和识别 OSPFv3 信息。

• Metric
输入 OSPFv3 接口的成本。

• Priority
输入路由器优先级。优先级只与选择指定路由器或指定边界路由器有关。对于同一子网

内的不同路由器，该参数的选择可以不同。

取值范围：0 到 255
默认值：1.

• Trans.Delay
输入发送连接更新时所需的延迟。

取值范围：1 s 到 3600 s
默认设置：1 s

• Retrans.Interval 
输入时间值，经过该时间后，如果未收到确认，则再次传送 OSPFv3 数据包。

取值范围：1 s 到 3600 s
默认设置：5 s

• Hello Interval
输入两个呼叫数据包之间的间隔。

取值范围：1 s 到 65535 s
默认设置：10 s

• Dead Interval
输入时间间隔，如果在此时间内未从邻近路由器接收到呼叫数据包，则在此时间间隔后

将该路由标记为“故障”。

默认设置：60 s
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虚拟链路

概述  
由于协议的原因，每个区域边界路由器都必须访问骨干区域。如果路由器未直接连接到骨干

区域，则会创建到骨干区域的虚拟链路。

说明

此功能只适用于第 3 层。

说明

请注意，创建虚拟链路时，中转区域和骨干区域必须都已组态完毕。

虚拟链路两端的组态必须相同。

显示框说明 
该页面包含以下内容：

• Neighbor Router ID
输入虚拟连接另一端的邻近路由器的 ID。 

• Transit Area ID
选择连接两个路由器的区域的 ID。

该表包含以下各列：

• Transit Area ID
显示连接两个路由器的 ID。

• Neighbor Router ID
显示虚拟连接另一端的邻近路由器的 ID。

• Virt.Link Status
指定虚拟链路的状态。可能的状态有：

– 断开 (Down)：虚拟链路未激活。

– 点到点 (point-to-point)：虚拟链路已激活。

• Trans.Delay
输入发送连接更新时所需的延迟。

取值范围：1 s 到 3600 s
默认设置：1 s
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• Retrans.Interval 
输入时间值，经过该时间后，如果未收到确认，则再次传送数据包。

取值范围：1 s 到 3600 s
默认设置：5 s

• Hello Interval
输入两个呼叫数据包之间的间隔。

取值范围：1 s 到 65,535 s
默认设置：10 s

• Dead Interval
输入时间间隔，如果在此时间内未从邻近路由器接收到呼叫数据包，则在此时间间隔后

会将该路由器视为“故障”。

默认设置：60 s

RIPng

组态

在此页面上，可以组态使用 RIPng 的路由。

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示框说明   
• 入站过滤器 (Inbound Filter)

选择用于过滤入站路由的路由映射。

• 重新分配路由 (Redistribute Routes)
指定通过 RIPng 分配的已知路由。

路由包括以下类型：

– Connected
– Static 
– OSPFv3

• 路由映射 (Route Map)
选择用于过滤使用 RIPng 进行转发的路由的路由映射。
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• 协议首选 (Protocol Preferences)
– 默认距离 (Default Distance)

设置 OSPFv2 协议的管理距离值。

• 路由映射首选 (Route Map Preferences)
– 距离路由映射

从下拉列表中选择要为其指定管理距离值的路由映射。

– 距离

组态先前选择的路由映射的管理距离值

接口

在此页面中，指定支持 RIPng 的接口。

说明

此功能只适用于第 3 层。

显示框说明 
该表包含以下各列：

• Interface
显示可用的 IPv6 接口。

• Admin State
启用或禁用接口的 RIPng 路由。

• Default Metric
输入 RIPng 接口的开销。

组态安全功能

用户管理（WBM 或 CLI）

用户管理概述

通过可组态的用户设置来管理对设备的访问。使用密码设置用户以供验证。为用户分配具有

适当权限的角色。
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用户的身份验证可在本地由设备执行，也可由外部 RADIUS 服务器执行。可在“安全 > AAA > 
常规”(Security > AAA > General) 页面中组态身份验证的处理方式。

说明

向 STEP 7 (TIA Portal) 传送设备组态时，不会传送组态的用户、角色和群组。

与先前版本的兼容性

对于固件版本 5.1，用户管理通过 RADIUS 身份验证模式“供应商特定”扩展。为确保对 5.0 
及以下固件版本的兼容性，选择的默认设置应保证，在固件升级后，之前的身份验证模式“传

统”(conventional) 将继续使用。

本地登录

用户本地登录时设备的工作方式如下：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备检查是否存在该用户的条目。
→ 如果存在条目，该用户成功登录并具有所关联角色的权限。
→ 如果不存在相应的条目，则拒绝该用户登录。

通过外部 RADIUS 服务器登录

RADIUS（Remote Authentication Dial-In User Service，拨入用户远程认证服务）是通过集中

存储用户数据的服务器来验证用户和为用户授权的协议。

举例来说，SINEC INS 可用作 RADIUS 服务器。有关详细信息，请参见“SINEC INS (https://
support.industry.siemens.com/cs/de/en/ps/man)”。
根据您在“安全 > AAA > RADIUS 客户端”(Security > AAA > RADIUS Client) 页面中所选择的 
RADIUS 身份验证模式，设备可评估 RADIUS 服务器的不同信息。
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RADIUS 身份验证模式“Standard”
如果已设置身份验证模式“conventional”，则用户在 RADIUS 服务器上的身份验证将按如下方

式运行：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备将带有登录数据的身份验证请求发送到 RADIUS 服务器。

3. RADIUS 服务器执行检查并将结果发送回设备。

– RADIUS 服务器报告身份验证成功，并向设备的属性“Service Type”返回值

“Administrative User”。
→ 用户登录并具有读/写权限。

– RADIUS 服务器会报告身份验证成功，并会向设备的属性“Service Type”返回差异或甚

至是无值。

→ 用户登录并具有读取权限。

– RADIUS 服务器向设备报告身份验证失败：

→ 用户被拒绝访问。

RADIUS 身份验证模式“供应商特定”

要求

对于 RADIUS 验证模式“供应商特定”(Vendor Specific)，需要在 RADIUS 服务器上设置以下

需求：

• 制造商代码：4196
• 属性编号：1
• 属性格式：字符型字符串（组名称）

步骤

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 2957



如果已设置身份验证模式“供应商特定”(Vendor Specific)，则用户在 RADIUS 服务器上的身

份验证将按如下方式运行：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备将带有登录数据的身份验证请求发送到 RADIUS 服务器。

3. RADIUS 服务器执行检查并将结果发送回设备。
情况 A：RADIUS 服务器报告身份验证成功，并向设备返回已为用户分配的组。

– 组已在设备中已知，但用户并未在表“External User Accounts”中输入。

→ 用户将登录并具有所分配组的权限。

– 组已在设备中已知，且用户并已在表“External User Accounts”中输入。

→ 已为用户分配了更高的权限，用户会登录并拥有这些权限。

– 组已在设备中未知，且用户并已在表“External User Accounts”中输入。

→ 用户将登录并具有已链接到用户帐户的角色所对应的权限。

– 组已在设备中未知，但用户并未已在表“External User Accounts”中输入。

→ 用户将登录并具有“Default”角色的权限。

情况 B：RADIUS 服务器会报告身份验证成功，但不会向设备返回一个组。

– 用户已在“External User Accounts”表中输入：

→ 用户将登录并具有所链接角色的权限。

– 用户未在“External User Accounts”表中输入：

→ 用户将登录并具有“Default”角色的权限。

情况 C：RADIUS 服务器向设备报告身份验证失败：

– 用户被拒绝访问。

通过 RADIUS 或访客 VLAN 分配 VLAN
更改 VLAN 组态情况下的身份验证

如果在验证期间使用“允许 RADIUS VLAN 分配”或“访客 VLAN”功能将一个端口动态地分

配给 VLAN，则有如下选项：

• 如果设备上尚未创建待分配的 VLAN，则会拒绝身份验证。

• 如果设备上已创建待分配的 VLAN：

– 该端口将成为已分配 VLAN 中的无标记成员（如果尚未成为）。

→ 这样，便可以覆盖此 VLAN 中端口的静态组态，并在取消身份验证时不进行恢复。

– 端口的端口 VID 会变为所分配 VLAN 的 ID。

说明

如果端口只分配给一个 VLAN，则需要相应地手动调整 VLAN 组态。默认情况下，所有端

口在“VLAN 1”中为无标记成员。
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如果取消身份验证（即通过链路中断），则会取消动态更改。

• 端口不再是已分配 VLAN 中的成员。

• 端口的端口 VID 被重设为验证之前的值。

说明

如果端口 VID 与验证之前分配的端口 VID 一致，则该端口保持为此 VLAN 中的无标记成员。

未更改 VLAN 组态情况下的身份验证

在身份验证期间，如果未通过“支持的 RADIUS VLAN 分配”(RADIUS VLAN Assignment 
Allowed) 或“访客 VLAN”(Guest VLAN) 功能分配任何 VLAN，则端口的 VLAN 组态保持不变。

用户

本地用户

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

本地用户

在此页面上，创建具有相应权限的本地用户。

 在创建或删除本地用户时，此更改也将自动在表“External User Accounts”中进行。如要通过

更直接的方式在内部或外部用户表中进行更改，可使用 CLI 命令。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。
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显示框说明

• Case Sensitive User Accounts
选中此复选框后，用户名称区分大小写。如果创建的用户名仅大小写不同，则无法再清

除此复选框。

• User Account
输入用户的名称。该名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 255 个字符之间。

– 该名称不能包含以下字符：| ? " ; :
也不能包含 Space 和 Delete。

说明

用户名无法更改

创建用户后，无法再修改用户名称。 
如果需要更改用户名，则必须删除该用户并创建一个新用户。

说明

出厂时设置的默认用户“user”
自以下固件版本起，出厂时设置的默认用户“user”在产品交付后不再可用：

• SCALANCE XB-200/XC-200/XF-200BA/XP-200/XR-300WG 的固件版本 2.1
• SCALANCE XM-400/XR-500 的固件版本 6.0
如果将设备固件版本升级到指定的版本，则出厂时设置的默认用户“user”起初仍然可用。

如果将设备复位为出厂设置（“Restore Factory Defaults and Restart”），则出厂时设置的

默认用户“user”将被删除。可以使用“user”角色创建新用户。

• Password Policy
显示当前使用的密码策略。

– High
密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符

至少 1 个大写字母

至少 1 个特殊字符

至少 1 个数字

– Low
密码长度：至少 6 个字符， 长 128 个字符

– User defined
自定义密码策略

在“Security > Passwords > Options”页面组态密码策略。

• Password
输入用户的密码。密码强度取决于设置的密码策略。
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• Password Confirmation
再次输入该密码以进行确认。

• Role
选择一个角色。

可在系统定义的角色和自定义角色之间选择，请参见“Security > Users > Roles”页面。

该表包含以下列：

• User Account
显示用户名。

说明

预设用户以及已登录的用户无法删除或更改。

• Role
显示用户角色。

• Description
显示用户帐户的说明。说明文本 长 100 个字节。

角色

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

角色

在此页面中，可创建在设备本地有效的角色。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。
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显示框说明

该页面包含以下内容：

• Role Name
输入角色的名称。该名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 64 个字符之间。

说明

角色名称无法更改

创建完用角色后，将无法再更改角色名称。 
如果需要更改角色名称，则必须删除该角色并创建一个新角色。

该表包含以下列：

• Select
选中要删除的行中的复选框。

说明

无法删除或修改重新定义的角色和已分配的角色。

• Role
显示角色的名称。

• Function Right
选择角色的功能权限。

– 0
如果验证失败，将为用户分配角色。无法访问设备。

– 1
拥有此角色的用户可读取设备参数，但不可更改这些参数。拥有此角色的用户可以更

改他们自己的密码。

– 15
拥有此角色的用户既可读取也可更改设备参数。

说明

功能权限无法更改

如果您已分配了一个角色，则您无法再更改该角色的功能权限。

如果要更改角色的功能权限，按照以下列出的步骤操作：

1. 删除所有已分配的用户。

2. 更改角色的功能权限：

3. 再次分配该角色。
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• Description
输入角色的说明。对于预定义的角色，将显示一个说明。说明文本 长 100 个字节。

• Remote Access
– None

无远程访问。用户无法登录动态防火墙，只能登录设备的 WBM。

– Additional
用户可登录设备的 WBM 和动态防火墙。

– Only
用户只能登录动态防火墙。

组

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

用户组

在此页面中，可将一个组链接到一个角色。

在此示例中，组“管理员”(Administrators) 被链接到“admin”角色：组在 RADIUS 服务器上定

义。角色在设备本地定义。当 RADIUS 服务器为用户授权，并将用户分配到“Administrators”
组时，此用户便拥有“admin”角色。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。

显示框说明

该页面包含以下内容：

• 组名称 (Group Name)
输入组的名称。此名称必须与 RADIUS 服务器上的组相匹配。 
该名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 64 个字符之间。

– 不允许使用以下字符：§ ? " ; :
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该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 组 (Group)
显示组的名称。

• 角色 (Role)
选择一个角色。通过 RADIUS 服务器上的链接组进行身份验证的用户会在设备本地获得此

角色的权限。可在系统定义的角色和自定义角色之间选择，请参见“安全 > 用户 > 角
色”(Security > Users > Roles) 页面。

• 说明 (Description)
为组与角色的链接输入说明。说明文本 长 100 个字节。

密码

密码

组态设备密码

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

如果通过 RADIUS 服务器登录，则无法更改本地设备的任何密码。

在此页面上，可以更改密码。若登录后具有读/写权限，则可以更改所有用户帐户的密码。如

果登录后只具有读权限，则只能更改自己的密码。

说明

如果是以预设用户“admin”的身份首次登录，或是在“恢复出厂默认设置并重启”(Restore 
Factory Defaults and Restart) 之后登录，系统会提示您更改密码。

设备出厂时的密码设置如下：

• admin：admin
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说明

在试用模式下更改密码

即使在“试用”(Trial) 组态模式下更改密码，此更改也会立即保存。

显示框说明

• 当前用户 (Current User)
显示当前登录的用户。

• 当前用户密码 (Current User Password)
输入当前已登录的用户的密码。

• 用户帐户 (User Account)
选择要更改其密码的用户。

• 密码策略 (Password Policy)
显示分配新密码时正在使用的密码策略。

– 高

密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符

至少 1 个大写字母

至少 1 个特殊字符

至少 1 个数字

– 低

密码长度：至少 6 个字符， 长 128 个字符

– 用户自定义

自定义密码策略

在“安全 > 密码 > 选项”(Security > Passwords > Options) 页面组态密码策略。

• Admin 用户帐户的新名称 (New name for the Admin user account)
您可以将默认用户名“admin”更改一次。之后，不可再重命名“admin”。

• 新密码 (New Password)
为所选用户输入新密码。 
不能包含下列任何字符： | § ? " ; : ß \
“删除”(remove) 的空格和字符也不能包含在内。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入新密码以进行确认。
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选项

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

在此页面指定分配新密码时将使用的密码策略。

说明

• 密码策略 (Password Policy)
显示当前正在使用的密码策略

• 新密码策略 (New Password Policy)
从该下拉列表中选择所需的设置。

– 高 (High)
密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符 
至少 1 个数字

至少 1 个特殊字符 
至少 1 个大写字母 

– 低 (Low)
密码长度：至少 6 个字符， 长 128 个字符 

– 自定义 (Custom)
在“密码策略详细信息”(Password Policy Details) 下组态所需密码要求。

• 密码策略详细信息 (Password Policy Details)
如果已选择密码策略“高”(High) 或“低”(Low)，则会显示相关密码要求。

如果已选择密码策略“用户自定义”(User-defined)，可组态相关密码要求。

– 短密码长度 (Minimum Password Length)
指定密码的 短长度。

– 少数字字符数 (Minimum Number of Numeric Characters)
指定密码中数字字符的 少数量。

– 少特殊字符数 (Minimum Number of Special Characters)
指定密码中特殊字符的 少数量。

– 少大写字母数 (Minimum Number of Uppercase Letters)
指定密码中大写字符的 少数量。

– 少小写字母数 (Minimum Number of Lowercase Letters)
指定密码中小写字符的 少数量。
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AAA

常规

网络节点登录

菜单中使用的标志“AAA”代表“验证、授权、审计”(Authentication, Authorization, 
Accounting)。该功能用于识别和允许网络节点，并为网络节点提供相应的服务。

在此页面中组态登录信息。

描述

该页面包含以下框：

说明

要使用登录验证模式“RADIUS”、“本地和 RADIUS”(Local and RADIUS) 或“RADIUS 和本地回

退”(RADIUS and fallback Local)，必须存储和组态 RADIUS 服务器，以供用户验证。

• 登录验证 (Login Authentication)
指定登录方式： 
– Local

必须在设备上进行本地验证。

– RADIUS
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

– 本地和 RADIUS (Local and RADIUS)
使用设备上的用户（用户名和密码）或通过 RADIUS 服务器都可以进行验证。首先在

本地数据库中搜索用户。如果本地数据库中不存在该用户，将发送 RADIUS 查询。

– RADIUS 和本地回退 (RADIUS and fallback Local)
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。只有无法在网络中访问 RADIUS 服务器时，才会

执行本地验证。

• NAS ID
在此文本框中输入 NAS ID (Network Access Server Identifier)。NAS ID 用于识别向 RADIUS 
服务器发送请求的设备。 
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RADIUS 客户端

通过外部服务器进行验证

RADIUS  的概念基于外部验证服务器。

表中的每一行包含一台服务器的访问数据。按照搜索顺序，将首先查询主服务器。如果无法

访问主服务器，则会以服务器的输入顺序查询其它辅助服务器。如果没有服务器响应，则表

示没有验证。

描述

该页面包含以下框：

• RADIUS Authorization Mode
对于登录验证，RADIUS 验证模式会指定如何为已成功通过身份验证 (页 2623)的用户分

配权限。

– 传统 (conventional)
在此模式下，如果服务器为属性“Service Type”返回值“Administrative User”，用户将以

管理员权限登录。在所有其它情况下，用户将按照读取权限登录。

– 供应商特定 (Vendor specific)
在此模式下，权限的分配取决于服务器是否为用户返回一个组和返回的具体哪个组，

以及在“External User Accounts”表中该用户是否存在对应条目。

• 断开数据包 (Disconnect Packet)
如果选中此复选框，则设备会评估 RADIUS 服务器的断开消息。

该表格包括以下列：

• Auth.Server Type
选择服务器将用于哪种身份验证方法。

– 登录 (Login)
服务器仅用于登录验证。

– 802.1X
服务器仅用于 802.1X 身份验证。

– Login & 802.1X
服务器用于两种身份验证程序。

• Radius 服务器地址 (RADIUS Server Address)
输入 RADIUS 服务器的 IPv4 地址或 FQDN。

• 服务器端口 (Server Port)
在此处输入 RADIUS 服务器的输入端口。默认情况下，输入端口设置为 1812。值范围是 
1 ... 65535。
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• Shared Secret
输入访问 ID。值范围是 1 ... 128 个字符。

• 确认共享秘密 (Confirm Shared Secret)
再次输入访问 ID 以进行确认。

• Max. Retrans
在此，输入尝试请求的 大重试次数。初始连接请求将重试此处指定的次数，然后才会

查询另一个已组态的 RADIUS 服务器或将登录视为失败。由于默认设置为 3 次重试，这

意味着会尝试进行 4 次连接。值范围是 1 ... 5。
• 超时 [s] (Timeout[s])

在此处输入客户端等待 RADIUS 服务器响应的时间。

• 主服务器 (Primary Server)
指定此服务器是否是主服务器。可以从“是”(yes) 或“否”(no) 选项中选择一个。

• “测试”(Test)（仅在线时可用）

可以使用此按钮测试指定的 RADIUS 服务器是否可用。该测试执行一次，并非循环执行。

• 测试结果 (Test result)（仅在线时可用）

显示 RADIUS 服务器是否可用：

– 失败，未发送测试包 (Failed, no test packet sent)
无法访问 IP 地址。

可以访问 IP 地址，但 RADIUS 服务器尚未运行。

– 可访问，但不接受密钥 (Reachable, key not accepted)
可以访问 IP 地址，但 RADIUS 服务器不接受共享密钥。

– 可访问，且接受密钥 (Reachable, key accepted)
可以访问 IP 地址，且 RADIUS 服务器接受指定的共享密钥。

测试结果不会自动更新。要删除测试结果，请单击“刷新”(Refresh) 按钮。

802.1x-Authenticator

设置网络访问

只有在设备利用验证服务器对终端设备的登录数据进行验证后，该终端设备才能访问网络。

可通过 802.1X 或使用 MAC 地址进行验证。

使用 802.1X 进行身份验证时，终端设备和验证服务器都必须支持 EAP 协议（可扩展验证协

议）。
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对单独的端口启用验证

通过选中该复选框，可指定是否在此端口上启用符合 IEEE 802.1x 的网络访问保护。   

显示框说明

该页面包含以下框：

• MAC 身份验证 (MAC Authentication)
为设备启用或禁用 MAC 身份验证。

• Guest VLAN
为设备启用或禁用“访客 VLAN”功能。

• 802.1X 回退超时 [秒] (802.1X Fallback Timeout [s])
指定 MAC 身份验证失败后设备在相关接口中重新初始化以进行 802.1X 身份验证之前经

过的时间间隔（以秒为单位）。默认值为 0 秒，也就是说没有回退超时，且不会重新初

始化以进行 802.1X 身份验证。

• 802.1X 回退重试计数 (802.1X Fallback Retry Count)
指定 MAC 身份验证失败后端口重新初始化以进行 802.1X 身份验证的频率。 

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 802.1X 身份验证控制 (802.1X Auth. Control)
选择所需设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 802.1X 重新验证 (802.1X Re-Authentication)
选择所需设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 重新验证超时 (Re-Authentication Timeout)
指定设备在相关接口中进行重新验证之前经过的时间间隔（以秒为单位）。默认值为 3600 
秒。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• Tx 超时 (Tx Timeout)
该值指定了没有客户端响应的情况下发送 EAP 请求包之前经过的时长（以秒为单位）。如

果 MAC 身份验证已启用，则会在第三个 EAP 请求包后从 802.1X 身份验证切换为 MAC 身
份验证。默认值为 5 秒。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• MAC 身份验证 (MAC Authentication)
选择所需设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 仅限超时时进行 MAC 验证 (MAC Auth. only on Timeout)
选择所需设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。
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• 采用 RADIUS VLAN 分配 (Adopt RADIUS VLAN Assignment)
选择所需设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

说明

仅在尚未为此 VLAN 组态端口时，才会应用 RADIUS 的 VLAN 分配。如果端口 VLAN ID 与
由 RADIUS 分配的 VLAN ID 匹配，则必须预组态此 VLAN 中的成员类型。

说明

专用 VLAN 功能和 RADIUS 验证

当通过 RADIUS 验证为 VLAN 的一个或多个端口启用 VLAN 分配时，不应将此 VLAN 另外

组态为专用 VLAN。

与通过 RADIUS 验证进行 VLAN 分配相关的专用 VLAN 功能可能会导致系统状态不一致。

• MAC 身份验证允许的 大地址数 (MAC Auth. Max Permitted Addresses)
指定可以同时在端口上通信的 MAC 地址数目。

如果选择了“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 访客 VLAN (Guest VLAN)
选择所需设置。

如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 访客 VLAN ID (Guest VLAN ID)
输入端口的 VLAN ID。
如果输入“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 访客 VLAN 允许的 大地址数 (Guest VLAN max. Permitted Addresses)
在“访客 VLAN”(Guest VLAN) 中指定此端口上允许同时存在的终端设备数。

如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 复制到表 (Copy to Table)
单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用这些设置。
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表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
此列会列出此设备上的全部可用端口。

• 802.1X 身份验证控制 (802.1X Auth. Control)
指定端口的身份验证：

– 强制未授权 (Force Unauthorized)
阻止通过该端口进行数据通信。

– 强制授权 (Force Authorized)
允许通过该端口进行数据通信，无任何限制。

默认设置

– Auto
在端口上使用“802.1X”方法对终端设备进行身份验证。

根据验证结果允许或阻止通过该端口进行数据通信。

• 802.1X 重新验证 (802.1X Re-Authentication)
如果想要对已经过身份验证的终端设备周期性重复进行身份重新验证，请启用此选项。

• 重新验证超时 (Re-Authentication Timeout)
指定设备在相关接口中进行重新验证之前经过的时间间隔（以秒为单位）。默认值为 3600 
秒。

• Tx 超时 (Tx Timeout)
该值指定了没有客户端响应的情况下发送 EAP 请求包之前经过的时长（以秒为单位）。如

果 MAC 身份验证已启用，则会在第三个 EAP 请求包后从 802.1X 身份验证切换为 MAC 身
份验证。默认值为 5 秒。

• MAC 身份验证 (MAC Authentication)
如果想要使用“MAC 身份验证”方法对终端设备进行身份验证，请启用此选项。

如果 “802.1x 身份验证控制”(802.1x Auth. Control) 组态为“自动”(Auto) 且“MAC 身份验

证”(MAC Authentication) 已启用，则“802.1X 程序”的超时为 5 秒。如果使用“802.1X”程
序进行身份验证时需要在端口上进行手动输入，5 秒时间可能不够。为了能够使用

“802.1X”进行身份验证，需在该端口上禁用 MAC 身份验证。

• 仅限超时时进行 MAC 验证 (MAC Auth. only on Timeout)
选中该复选框后，只有在 802.1X 超时后才能进行 MAC 验证，但在 802.1X 验证失败后

不能进行。如果未选中该复选框，则在 802.1X 超时和 802.1X 验证失败后都可以进行 
MAC 验证。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2972 编程和操作手册, 11/2022



• “允许的 RADIUS VLAN 分配”(RADIUS VLAN Assignment Allowed)
RADIUS 服务器将端口所属的 VLAN 通知工业以太网交换机。如果要考虑服务器通知的信

息，请启用此选项。

如果设备上已创建 VLAN，则端口只能分配给 VLAN。否则拒绝身份验证 (页 2955)。
如果在验证期间使用此功能将端口动态分配到 VLAN，则可使用 VLAN-ID 或 VLAN 名称进

行分配。配置 RADIUS 服务器中的以下值：

– Tunnel-Type = VLAN
– Tunnel-Medium-Type = IEEE-802
– Tunnel-Private-Group-Id = VLAN ID 或 VLAN 名称

工业以太网交换机的区别如下：

– VLAN ID：RADIUS 服务器传输参数“Tunnel-Private-Group-Id”的数字字符串。

– VLAN 名称：RADIUS 服务器传输参数“Tunnel-Private-Group-Id”的字母数字字符串。

• 默认设置 VLAN ID (Default VLAN ID)
如果 VLAN ID 在成功身份验证期间传送到 RADIUS 服务器，且选中了“允许 RADIUS VLAN 
分配”(RADIUS VLAN Assignment Allowed) 复选框，则端口的当前 PVID 会变为由 RADIUS 
服务器传送的值。否则可在相关 VLAN 中设置端口的“无标记成员关系”，以在相应 VLAN 
中实现通信。 
如果选中“允许 RADIUS VLAN 分配”(RADIUS VLAN Assignment Allowed) 复选框，“默认 
VLAN ID”(Default VLAN ID) 决定了 VLAN ID 的分配，但 RADIUS 服务器不会在成功进行身

份验证后发送 VLAN ID。有两个选项：

– 为默认 VLAN ID 组态值“0”
继续使用当前为此端口组态的 PVID。

– 为默认 VLAN ID 组态“1 ... 4094”范围内的值

端口的 PVID 变为在此列中组态的默认 VLAN ID，就好像是该值是由 RADIUS 服务器传

输的。

在所有情况下，设备注销后，更改的 PVID 都会复位为原来组态的值。会再次删除之前建

立的所有“端口成员关系”。这一点对于 802.1X 身份验证和 MAC 身份验证都适用。
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• MAC 身份验证允许的 大地址数 (MAC Auth. Max Permitted Addresses)
– 1 - 100

指定可以同时在端口上通信的 MAC 地址数目。

说明

如果设备使用多个 MAC 地址，则必须对所有 MAC 地址进行身份验证。将所有待验证

的 MAC 地址存储到 RADIUS 服务器上。在“MAC 验证 大许可地址”(MAC Auth.Max 
Permitted Addresses) 框中输入数字。

– 0
用户可以设置“0”值。该设置的作用在于：首次成功验证 MAC 地址后，会释放端口的

所有 MAC 地址。

使用实例

如果对端口组态值“0”，请将 WLAN 接入点与该端口相连。AP 成功对自身进行身份验

证后，将释放此端口中的所有 MAC 地址。连接 AP 的所有 WLAN 客户端均可在此端口

中进行通信，无需进行身份验证。确保客户端已通过 AP 进行身份验证。

固件兼容性

如果固件版本 < 6.0.2，则“0”值不是有效条目。

如果组态“0”值时固件版本 ≥ 6.0.2，且将 < 6.0.2 的固件版本复制至设备中，则会对相

关端口禁用 MAC 身份验证功能。重新配置这些端口中的 MAC 身份验证：

• 访客 VLAN (Guest VLAN)
如果想要在身份验证失败时在访客 VLAN 中使用终端设备，请启用此选项。

如果设备上已创建 VLAN，则端口只能分配给 VLAN。否则拒绝身份验证 (页 2955)。
该功能也称为“Authentication failed VLAN”。

• 访客 VLAN ID (Guest VLAN ID)
指定访客 VLAN 的 VLAN ID。

• 访客 VLAN 允许的 大地址数 (Guest VLAN max. Permitted Addresses)
指定“访客 VLAN”中此端口上允许同时存在的终端设备数

• 802.1X 身份验证状态 (802.1X Auth. Status)
显示端口身份验证的状态：

– 已授权 (Authorized)
– 未授权 (Unauthorized)

• MAC 身份验证实际允许地址数 (MAC Auth. Actual Allowed Addresses)
显示当前允许的 MAC 地址数。

• MAC 身份验证实际拦截地址数 (MAC Auth. Actual Blocked Addresses)
显示当前禁止的 MAC 地址数。

• 访客 VLAN 实际允许地址数 (Guest VLAN Actual Allowed Addresses)
显示“访客 VLAN”中当前允许的终端设备数量。
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MAC ACL

规则组态

简介

在此页面上为基于 MAC 的访问控制列表 (ACL) 指定访问规则。使用基于 MAC 的 ACL，您可

指定是转发还是丢弃特定 MAC 地址的帧。 

显示框说明

该表格包括以下列：

• 规则编号 (Rule Number)
显示 ACL 规则的编号。创建规则时，会创建一个具有唯一编号的新行。

• 源 MAC (Source MAC)
输入源的单播 MAC 地址。

目标 MAC 地址

输入目标的单播 MAC 地址。

• 操作 (Action)
选择操作。可选操作包括：

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。

• 入站接口 (Ingress Interfaces)
显示应用此规则的所有接口的列表。

• 出站接口 (Egress Interfaces)
显示应用此规则的所有接口的列表。

说明

输入 MAC 地址

只可以为单播 MAC 地址组态访问规则。只有在为源和/或目标 MAC 地址输入地址

“00:00:00:00:00:00”时，才能将采用此方法创建的规则应用到所有的源或目标 MAC 地址。
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入站规则

简介

在此页面上指定 ACL 规则，接口将根据此规则过滤入站帧。在“Rules Configuration”选项卡

中指定 ACL 规则。

显示框说明

该页面包含以下框：

• Interface
从下拉列表中选择所需接口。根据具体设备显示可用接口。

• Add Rule
选择要分配给接口的 ACL 规则。在“Rules Configuration”页中指定 ACL 规则。

• Add
要将 ACL 规则永久分配给接口，请单击“Add”按钮。组态会显示在表中。

• Remove Rule
选择要删除的 ACL 规则。

• Remove
要删除接口的 ACL 规则，请单击“Remove”按钮。

该表包括以下列：

• Rule Order
显示 ACL 规则的顺序。

• Rule Number
显示 ACL 规则的编号。

• Source MAC
显示源的单播 MAC 地址。

• Destination MAC Address
显示目标的单播 MAC 地址。

• Action
显示操作：

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。
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出站规则

简介

在此页面上指定 ACL 规则，端口将根据此规则处理出站帧。在“Rules Configuration”选项卡

中指定 ACL 规则。

显示框说明

该页面包含以下框：

• Interface
选择所需接口。根据具体设备显示可用接口。

• Add Rule
选择要分配给接口的 ACL 规则。

• Add
要将 ACL 规则永久分配给接口，请单击“Add”按钮。组态会显示在表中。

• Remove Rule
选择要删除的 ACL 规则。

• Remove
要删除接口的 ACL 规则，请单击“Remove”按钮。

该表包括以下列：

• Rule Order
显示 ACL 规则的顺序。

• Rule Number
显示 ACL 规则的编号。

• Source MAC
显示源的单播 MAC 地址。

• Destination MAC Address
显示目标的单播 MAC 地址。

• Action
显示操作

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。
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IP ACL

规则组态

简介

在此页面上为基于 IP 的 ACL 指定规则。通过使用基于 IP 的 ACL，您可指定是转发还是丢弃

特定 IPv4 地址的帧。

显示框说明

该表包括以下列：

• Rule Number 
显示 ACL 规则的编号。如果创建新的条目，则会创建一个带有唯一编号的新行。

• Source IP Address
输入源 IPv4 地址。

• Source Subnet Mask
输入源所在的子网掩码。

• Destination IP Address
输入目标的 IP 地址。

• Dest.Subnet Mask
输入目标所在的子网掩码。

• Action
选择符合 ACL 规则时转发帧还是拒绝帧。

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。

• Ingress Interfaces
显示应用此规则的所有接口的列表。

• Egress Interfaces
显示应用此规则的所有接口的列表。
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说明

各主机的子网掩码

如果为单一系统创建规则（一个 IPv4 地址），指定子网掩码“255.255.255.255”。

协议组态

可在此页面中为协议指定规则。 

显示框说明

该表包括以下列：

• Rule Number 
显示协议规则的编号。创建规则时，会创建一个具有唯一编号的新行。

• Protocol
选择该规则对其有效的协议。

• Protocol Number
输入协议编号以定义其它协议。只有为协议设置了“Other Protocol”时才能编辑该字段。 

• Source Port Min.
输入源端口可能的 小端口号。只有为协议设置了“TCP”或“UDP”时才能编辑该输入框。

• Source Port Max.
输入源端口可能的 大端口号。只有为协议设置了“TCP”或“UDP”时才能编辑该输入框。

• Dest.Port Min.
输入目标端口可能的 小端口号。只有为协议设置了“TCP”或“UDP”时才能编辑该输入框。

• Dest.Port Max.
输入目标端口可能的 大端口号。只有为协议设置了“TCP”或“UDP”时才能编辑该输入框。

• Message Type
输入消息类型以决定消息的格式。

只有为协议设置了“ICMP”时才能编辑该输入框。

• Message Code
输入消息代码以指定消息的功能。只有为协议设置了“ICMP”时才能编辑该输入框。

• DSCP
输入用于划分优先级的值。如果为协议设置了“ICMP”，则无法编辑该输入框。
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说明

规则数量的限制

如果更改以下值之一，则种情况都需要一个比较器：

• Source Port Min.
• Source Port Max.
• Dest.Port Min.
• Dest.Port Max.
指定“Min.”的值对应于功能“>”，即“大于”(gt)。
指定“Max.”的值对应于功能“<”，即“小于”(lt)。
每个协议 (TCP/UDP) 和传输方向（入站/出站）可使用 8 个比较器。

TCP 和 UDP 共有 32 个比较器：

• 8 个比较器用于 TCP 入站

• 8 个比较器用于 TCP 出站

• 8 个比较器用于 UDP 入站

• 8 个比较器用于 UDP 出站

其它所有比较运算都不需要此类型的任何资源。

入站规则

简介

在此页面上指定 ACL 规则，接口将根据此规则处理入站帧。在“Rules Configuration”选项卡

中指定 ACL 规则。

显示框说明

显示框说明：

• Interface
选择所需端口：端口或 VLAN 接口。根据具体设备显示可用接口。要选择 VLAN 接口，则

必须组态 IP 接口。

说明

如果使用 VLAN 接口，ACL 规则将适用于属于 VLAN 的所有端口。

• Add Rule
选择要分配给端口的 ACL 规则。
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• Add
要将 ACL 规则永久分配给端口，请单击“Add”按钮。组态会显示在表中。

• Remove Rule
选择要删除的 ACL 规则。

• Remove
要删除端口的 ACL 规则，请单击“Remove”按钮。

该表包括以下列：

• Rule Order
显示 ACL 规则的顺序。 

• Rule Number
显示 ACL 规则的编号。

• Protocol
显示该规则对其有效的协议。

• Protocol Number
显示协议编号。

• Source IP Address
显示源的 IP 地址。

• Source Subnet Mask
显示源所在的子网掩码。

• Destination IP Address
显示目标的 IP 地址。

• Dest.Subnet Mask
显示目标的子网掩码。

• Action
选择符合 ACL 规则时转发帧还是拒绝帧。

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。

• Source Port Min.
显示源端口可能的 小端口号。

• Source Port Max.
显示源端口可能的 大端口号。
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• Dest.Port Min.
显示目标端口可能的 小端口号。

• Dest.Port Max.
显示目标端口可能的 大端口号。

• Message Type
显示消息类型以决定消息的格式。

• Message Code
显示消息代码以指定消息的功能。

• DSCP
显示用于划分优先级的值。

出站规则

简介

在此页面上指定 ACL 规则，端口将根据此规则处理出站帧。在“Rules Configuration”选项卡

中指定 ACL 规则。

显示框说明

该页面包含以下框：

• Interface
选择所需端口：端口或 VLAN 接口。根据具体设备显示可用接口。要选择 VLAN 接口，则

必须组态 IP 接口。

说明

如果使用 VLAN 接口，ACL 规则将适用于属于 VLAN 的所有端口。

• Add Rule
选择要分配给端口的 ACL 规则。

• Add
要将 ACL 规则永久分配给端口，请单击“Add”按钮。组态会显示在表中。

• Remove Rule
选择要删除的 ACL 规则。

• Remove
要删除端口的 ACL 规则，请单击“Remove”按钮。
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该表包括以下列：

• Rule Order
显示 ACL 规则的顺序。 

• Rule Number
显示 ACL 规则的编号。

• Protocol
显示该规则对其有效的协议。

• Protocol Number
显示协议编号。

• Source IP Address
显示源的 IP 地址。

• Source Subnet Mask
显示源的子网掩码。

• Destination IP Address
显示目标的 IP 地址。

• Dest.Subnet Mask
显示源的子网掩码。

• Action
选择符合 ACL 规则时转发帧还是拒绝帧。

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。

• Source Port Min.
显示源端口可能的 小端口号。

• Source Port Max.
显示源端口可能的 大端口号。

• Dest.Port Min.
显示目标端口可能的 小端口号。

• Dest.Port Max.
显示目标端口可能的 大端口号。

• Message Type
显示消息类型以决定消息的格式。
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• Message Code
显示消息代码以指定消息的功能。

• DSCP
显示用于划分优先级的值。

管理 ACL

组态说明

在此页面上，可提高设备的安全性。要指定具有哪个 IPv4 地址的工作站允许访问设备，必

须组态相应的 IPv4 地址或整个地址范围。

 可选择协议和端口，以便相关工作站可使用此信息访问设备。可定义该工作站所在的 VLAN。
这可确保仅 VLAN 内的某些站具有设备的访问权限。

显示框说明

说明

如果启用此功能，请注意以下几点

“Management Access Control List”页面上的不正确组态可能会导致无法访问设备。因此应组

态一个访问规则，以便在启用该功能前可对管理功能进行访问。

该页面包含以下框：

• Management ACL
启用或禁用此功能。默认情况下会禁用该功能。

说明

如果禁用了该功能，则对工业以太网交换机管理功能的访问不受限制。组态的访问规则

仅在该功能启用后有效。

• IP Address
输入将应用规则的 IPv4 地址或网络地址。如果使用 IPv4 地址 0.0.0.0，此设置适用于所有 
IPv4 地址。如果使用 IPv6 地址：该设置适用于所有 IPv6 地址。

• Subnet Mask
输入子网掩码或前 长度。子网掩码 255.255.255.255 适用于特定的 IPv4 地址。如果要

允许使用子网（如 C 子网），则输入 255.255.255.0。子网掩码 0.0.0.0 适用于所有子网。
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该表包括以下列：

• Rule Order
显示 ACL 规则的顺序。

• IP Address
显示 IPv4 地址。

• Subnet Mask / Prefix Length
显示子网掩码或前 长度。

• VLANs Allowed
输入设备所在的 VLAN 的编号。仅当设备位于该组态 VLAN 中时，站才能访问该设备。如

果该输入框留空，则没有关于 VLAN 的限制。

• Out-Band
指定 IPv4 地址是否可以通过带外端口访问交换机。

• SNMP
指定工作站（或 IP 地址）是否可以使用 SNMP 协议访问设备。

• TELNET
指定工作站（或 IP 地址）是否可以使用 TELNET 协议访问设备。

• HTTP
指定工作站（或 IP 地址）是否可以使用 HTTP 协议访问设备。

• HTTPS
指定工作站（或 IP 地址）是否可以使用 HTTPS 协议访问设备。

• SSH
指定相应工作站（或 IP 地址）是否可以使用 SSH 协议访问设备。

• Px.y
指定站点（或 IP 地址）是否可以通过此端口（插槽端口）访问该设备。

暴力破解预防

组态说明

暴力破解预防是指试图通过数量足够大的密码防止设备受到未授权访问。会通过限制特定时

间段内的错误登录尝试次数实现此目的。 
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说明

该页面包含以下框：

• 用户特定 BFP 已启用 (User Specific BFP is Enabled)/用户特定 BFP 已禁用 (User 
Specific BFP is Disabled)
显示是否启用用户特定的暴力破解预防。

在“安全 > AAA  > 常规”(Security > AAA > General) 菜单中的“登录身份验证”(Login 
Authentication) 下拉列表中组态登录身份验证。登录身份验证决定了是否可启用用户特

定的暴力破解预防。

– 启用 (Enabled)：
通过登录验证，设置了“本地”或“本地和 RADIUS”模式， 大无效登录尝试次数大

于 0。
– 禁用 (Disabled)：

通过登录验证，设置了“RADIUS”或“RADIUS and fallback Local”模式，或者 大无效登

录尝试次数为 0。
• 每个用户的可接受无效登录尝试次数 (Acceptable Invalid Login Attempts Per User)

用户的 大无效登录尝试次数，超过此次数后，将禁止登录。所有未组态为设备本地用

户的用户均会归纳到用户名“UnknownUser”下。

如果组态值“0”，则会禁用用户特定的暴力破解预防。

默认值为“12”。
• 已启用 IP 特定的 BFP (IP Specific BFP Enabled)

显示是否启用 IP 特定的暴力破解预防。

• 每个 IP 的可接受无效登录尝试次数 (Acceptable Invalid IP Login Attempts Per IP)
禁止某一 IP 地址登录前的 大无效登录尝试次数。

如果组态值“0”，则会禁用 IP 特定的暴力破解预防。

默认值为“10”。
• BFP 触发间隔 [分钟] (BFP Trigger Interval [min])

与无效登录尝试计数相关的时间（以分钟为单位）。如果在此时间内达到允许的无效登

录尝试次数（每个用户和每个 IP 地址），设备会在特定时间段内禁止登录。每个用户和

每个 IP 地址的无效登录尝试次数是彼此独立处理的。可输入 5 到 255 分钟之间的值。默

认值为 5 分钟。

• BFP 自动复位定时器 [分钟] (BFP Automatic Reset Timer [min])
设备由于超出 大无效登录尝试次数而禁止登录的时间（以分钟为单位）。可输入 0 到 
255 分钟之间的值。

如果组态的值为“0”，则在达到 大无效登录尝试次数后即将无限期地禁止登录。

默认值为 12 分钟。
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“用户特定 BFP”(User Specific BFP) 表包括以下列：

• 用户 (User)
尝试登录的用户。

• 失败登录次数 (Failed Logins)
登录尝试失败次数。

• 上次失败经过时间 [s] (Last Failed [s])
自上一次登录尝试失败计起经过的时间（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷

新”(Refresh) 按钮。

• 已阻止 (Blocked)
显示用户的状态：

– 未禁止 (Not blocked)
可以使用此用户名登录。

– 持续时间

禁止使用此用户名登录的时长（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷新”(Refresh) 
按钮。

如果由于“BFP 自动复位定时器”(BFP Automatic Reset Timer) 中组态的时间已到而解除

了禁止，则用户的状态会变为“未禁止”(Not blocked)。
– 无限期禁止 (Indefinitely blocked)

禁止使用该用户名登录，直至手动删除禁止或重新启动设备。

• 删除 (Delete)
结束对此用户的禁止并复位以下显示值：

– “上次失败时间”(Last Failed) 框中的值复位为“0”。
– “禁止”(Blocked) 框中用户的状态设为“未禁止”(Not blocked)。

“IP 特定的 BFP”(IP Specific BFP) 表包括以下列：

• IP
用于登录尝试的设备的 IP 地址。

• 失败登录次数 (Failed Logins)
登录尝试失败次数。

• 上次失败经过时间 [s] (Last Failed [s])
自上一次登录尝试失败计起经过的时间（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷

新”(Refresh) 按钮。
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• 已阻止 (Blocked)
显示 IP 地址的状态：

– 未禁止 (Not blocked)
可以使用此 IP 地址登录。

– 持续时间 (Duration)
禁止使用此 IP 地址登录的时长（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷新”(Refresh) 
按钮。

如果由于“BFP 自动复位定时器”(BFP Automatic Reset Timer) 中组态的时间已到而解除

了禁止，则 IP 地址的状态会变为“未禁止”(Not blocked)。
– 无限期禁止 (Indefinitely blocked)

禁止使用该 IP 地址登录，直至手动删除禁止或重新启动设备。

• 删除 (Delete)
结束对 IP 地址的禁止并复位以下显示值：

– “上次失败时间”(Last Failed) 框中的值复位为“0”。
– “禁止”(Blocked) 框中 IP 地址的状态设为“未禁止”(Not blocked)。

组态 SCALANCE W

接口和系统功能

接口

我们保留进行技术更改的权利。

SCALANCE WxM 76x 802.11ax

  客户端 接入点

 WUM 766-1
 

WUM 763-1 WAM 766-1
WAM 766-1 
EEC
 

WAM 763-1

无线接口 
(WLAN)

WLAN 1 
 

WLAN 1 
 

WLAN 1 
WLAN 2

WLAN 1 
WLAN 2

LAN 接口 P1 LAN PoE P1 - P4 P1 LAN PoE P1 - P4
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  客户端 接入点

 WUM 766-1
 

WUM 763-1 WAM 766-1
WAM 766-1 
EEC
 

WAM 763-1

VAP 接口 - - VAP X.Y 
X = 1 ... 2 
Y = 1 ... 8

VAP X.Y 
X = 1 ... 2 
Y = 1 ... 8

VLAN 24 24 24 24

SCALANCE W1700 802.11ac

  客户端 接入点

W1748-1 M12 W1788-1 M12 W1788-2 M12
W1788-2 M12 EEC 
W1788-2IA M12

无线接口 (WLAN) WLAN 1 
 

WLAN 1 
 

WLAN 1 
WLAN 2

LAN 接口 P1 LAN
P2 LAN PoE

P1 LAN
P2 LAN PoE

P1 LAN
P2 LAN PoE

VAP 接口 - VAP 1.Y 
Y = 1 ... 8

VAP X.Y 
X = 1 ... 2 
Y = 1 ... 8

WDS 接口 - WDS 1.Y 
Y = 1 ... 8

WDS X.Y 
X = 1 ... 2 
Y = 1 ... 8

VLAN 24 24 24
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SCALANCE W700 802.11n

表格 1-169 SCALANCE W780/W740

  客户端设备

W748-1 M12 
W748-1 RJ45
 

接入点

W786-1 RJ45
W788-1 M12
W788-1 RJ45

接入点

W786-2 RJ45 
W786-2IA RJ45 
W786-2 SFP 
W788-2 M12 
W788-2 M12 EEC 
W788-1 RJ45 
W788-2 RJ45

无线接口 (WLAN) WLAN 1 WLAN 1 • WLAN 1（在客户

端模式下，只有

一个 WLAN 接口

可用）

• WLAN 2
IP 接口：

LAN 接口

VLAN

 
P1
管理 VLAN

 
P1
管理 VLAN

 
P1
管理 VLAN

VAP 接口 - VAP 1.Y
Y = 1 ... 8

VAP X.Y 
X = 1 ... 2 
Y = 1 ... 8

WDS 接口 _ WDS 1.Y
Y = 1 ... 8

WDS X.Y 
X = 1 ... 2 
Y = 1 ... 8

VLAN 24 24 24

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2990 编程和操作手册, 11/2022



表格 1-170 SCALANCE W770/W730

  客户端设备

SCALANCE W734-1 
RJ45 
SCALANCE W738-1 M12

接入点

SCALANCE W774-1 RJ45
SCALANCE W774-1 M12 EEC
SCALANCE W778-1 M12
SCALANCE W778-1 M12 EEC

无线接口 (WLAN) WLAN 1 WLAN 1
IP 接口：

LAN 接口

VLAN

 
P1
管理 VLAN

 
P1
管理 VLAN

VAP 接口 - VAP 1.Y
Y = 1 ... 8

WDS 接口 _ WDS 1.Y
Y = 1 ... 8

VLAN 16 16

表格 1-171 SCALANCE W760/W720

  客户端设备

W721-1 RJ45
W722-1 RJ45

接入点

W761-1 RJ45

无线接口 (WLAN) WLAN 1 WLAN 1
IP 接口：

LAN 接口

VLAN

 
P1
管理 VLAN

 
P1
管理 VLAN

VAP 接口 - VAP 1.1
WDS 接口 _ WDS 1.1
VLAN 3 3
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系统功能

  SCALANCE 
W700n

SCALANCE 
W1700ac

SCALANCE 
W700ax

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

 Access 
Point

信息

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

起始页面 + + + + + +
版本 + + + + + +
I&M + + + + + +
ARP / 邻居 ARP 表 + + + + + +

IPv6 邻居表 + + + + + +
日志表 事件日志 + + + + + +

WLAN 
Authentication 
Log

+ + + + + +

错误 + + + + + +
冗余 生成树 + + + + + +
以太网统计信息 接口统计信息 + + + + + +

数据包大小 + + + + + +
数据包类型 + + + + + +
数据包错误 + + + + + +

学习表 + + + + + +
LLDP LLDP 邻居 + + + + + +
IPv4 路由 - - + + + +
IPv6 路由 + + + + + +
DHCP 服务器 + + + + + +
SNMP + + + + + +
安全性 概述 + + + + + +

所支持的功能权

限

+ + + + + +

角色 + + + + + +
组 + + + + + +
AP 间阻塞 1) - + - + - +

组态设备与网络
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  SCALANCE 
W700n

SCALANCE 
W1700ac

SCALANCE 
W700ax

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

 Access 
Point

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

WLAN 接入点概述 - + - + - +
客户端列表 - + - + - +
WDS 列表 - + - + - -
重叠 AP - + - + - +
强制漫游  - + - + - -
客户端总览 + - + - + -
可用 AP + - + - + -
IP 映射表 + - + - + -
本底噪声 - + - - - -
无线电接口信息 + - - - - -

WLAN iFeatures1)

 
iREF 客户端列表 - + - - - -
iREF WDS 列表 - + - - - -
AeroScout - + - - - -
iPRP 信息 + + + + + +
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  SCALANCE 
W700n

SCALANCE 
W1700ac

SCALANCE 
W700ax

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

 Access 
Point

系统

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

组态 + + + + + +
常规 设备 + + + + + +

坐标 + + + + + +
代理 IPv4 + + - - - -
代理 IPv6 代理 IPv6 + + - - - -

IPv6 默认路由 + + - - - -
DNS DNS 客户端 + + + + + +

DNS 域 - - + + - -
重启 重启 + + + + + +

睡眠模式 - - - - + +
提交控制   + + + + + +
加载和保存 HTTP + + + + + +

TFTP + + + + + +
SFTP + + + + + +
密码 + + + + + +

事件 组态 + + + + + +
Severity Filters + + + + + +

SMTP 客户端 常规 + + + + + +
接收方 - - + + + +

DHCPv4 DHCP 客户端 + + + + + +
DHCP 服务器 + + + + - -
DHCP 选项 + + + + - -
静态租用 + + + + - -

SNMP 常规 + + + + + +
陷阱 + + + + -  -
v3 用户 + + + + + +
v3 组 + + + + -  -

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

2994 编程和操作手册, 11/2022



  SCALANCE 
W700n

SCALANCE 
W1700ac

SCALANCE 
W700ax

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

 Access 
Point

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

SNMPv3 用户与

组的映射

- - - - + +

SNMPv3 访问 - - - - + +
SNMPv3 视图 - - - - + +
通知 - - - - + +

系统时间 手动设置 + + + + + +
DST 概述 + + + + + +
DST 组态 + + + + + +
SNTP 客户端 + + + + + +
NTP 客户端 + + + + + +
SIMATIC 时间客

户端

+ + + + + +

自动注销 + + + + + +
Syslog 客户端 + + + + + +
故障监视 电源 + + + + + +

链路变化 + + + + + +
PROFINET + + + + + +
EtherNet/IP + + + + + +
PLUG 组态 + + + + + +

许可证 + + + + + +
Ping + + + + + +
DCP Discovery -  - + + + +
组态备份 + + + + + +
TCP 事件 -  - -  - + +

组态设备与网络
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  SCALANCE 
W700n

SCALANCE 
W1700ac

SCALANCE 
W700ax

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

 Access 
Point

接口

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

以太网 概述 + + + + + +
组态 + + + + + +

WLAN 基本 + + + + + +
高级 + + + + + +
天线和功率 -  - -  - + +
天线 + + + + -  -
允许的通道 + + + + + +
802.11n + + -  - -  -
802.11n/ac -  - + + -  -
AP - + - + - +
AP WDS - + - + - -
AP 802.11a/b/g 
速率

- + - - -  -

AP 802.11n 速率 - + - - -  -
强制漫游 + + - + -  -
频谱分析仪 - + - + -  -
客户端 + - + - + -
信号记录器 + - + - + -

远程采集 + + + + -  -

组态设备与网络
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  SCALANCE 
W700n

SCALANCE 
W1700ac

SCALANCE 
W700ax

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

 Access 
Point

第 2 层
 
 
 
 
 
 
 
 
 

VLAN 常规 + + + + + +
基于端口的 VLAN + + + + + +

动态 MAC 老化 + + + + + +
生成树 常规 + + + + + +

CIST 常规 + + + + + +
CIST 端口 + + + + + +
MST 常规 + + + + + +
MST 端口 + + + + + +

DCP 转发 + + + + + +
LLDP + + + + + +

Layer 3 (IPv4)
 
 
 
 

子网 概述 - - + + + +
组态 - - + + + +

静态路由 - - + + + +
NAT
 

基本 + - -  - + -
NAPT + - -  - + -

第 3 层 (IPv6)
 

子网 -  - + + + +
静态路由 -  - + + + +

组态设备与网络
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  SCALANCE 
W700n

SCALANCE 
W1700ac

SCALANCE 
W700ax

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

 Access 
Point

安全性

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

用户 角色 + + + + + +
组 + + + + + +
本地用户 + + + + + +

密码 密码 + + + + + +
选项 + + + + + +

AAA 常规 + + + + + +
RADIUS 客户端 + + + + + +

暴力破解预防 -  - -  - + +
WLAN 基本 + + + + + +

接入点通信 - + - + - +
AP RADIUS 验证

器

- + - + - +

客户端 RADIUS 请
求者

+ - + - + -

密钥 + + + + + +
IEEE 802.11r -  - + + -  -

MAC ACL Rules 
Configuration

+ + -  - -  -

入站规则 + + -  - -  -
出站规则 + + -  - -  -

IP ACL Rules 
Configuration

+ + -  - -  -

协议组态 + + -  - -  -
入站规则 + + -  - -  -
出站规则 + + -  - -  -

管理 ACL + + + + -  -
AP 间阻塞 1)

 
基本 - + - + -  -
允许的地址 - + - + -  -
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  SCALANCE 
W700n

SCALANCE 
W1700ac

SCALANCE 
W700ax

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

Access 
Point

 
Clie
nt

 Access 
Point

iFeatures2)

 
 

iPCF + + -  - - -
iPCF-HT + + -  - - -
iPCF-MC + + -  - + +
iREF - + + - - -
iPRP + + + + + +
AeroScout - + - - - -

1) KEY PLUG AP W780 iFeatures 6GK5 907-8PA00
W700 Security 6GK5907-0PA00

2) KEY PLUG AP W780 iFeatures 6GK5 907-8PA00
KEY PLUG 客户端 W740 iFeatures 6GK5 907-4PA00
CLP 2GB W700 AP iFeatures 6GK5907-8UA00-0AA0
CLP 2GB W700 客户端 iFeatures 6GK5907-4UA00-0AA0

支持 IPv6

支持 IPv6
以下系统功能不支持 IPv6 地址：

• AP 间阻塞

• 强制漫游

•  IP ACL
• 管理 ACL

组态限制

SCALANCE WxM76x
下表列出了设备基于 Web 的管理和命令行接口的组态限制。

组态设备与网络
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根据您的设备，某些功能不可用。

  可组态的功能 大数量

System Syslog 服务器 3
DNS 服务器 manual (IPv4) 3

learned (IPv4) 2 
总计 7

SMTP 服务器 3
SNMPv1/v2c 和 v3 陷阱接收器 10
SNMP 查询 50
SNTP 服务器 2
NTP 服务器 1

Interfaces 每个 VAP 接口连接的客户端 • 255（安全设置为“开放式

系统”）

• 128（安全设置为“WPA/
WPA2”）

 

Layer 2 虚拟 LAN（基于端口，包括 VLAN 1） 24
多重生成树实例 16

Layer 3 IP 接口 2
每个 IP 接口 1 个子网

DHCP 客户端 1
Security RADIUS 服务器的 IP 地址 • AAA:6

• WLAN：2
用户角色 32

（包含预定义角色）

用户组 32
用户 30

（包含预定义用户）

防火墙

• NAPT 规则

 
32

SCALANCE W1700
下表列出了设备基于 Web 的管理和命令行接口的组态限制。
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根据您的设备，某些功能不可用。

  可组态的功能 大数量

System Syslog 服务器 3
DNS 服务器 manual (IPv4/IPv6) 3

learned (IPv4/IPv6) 2 
总计 7

SMTP 服务器 2
SNMPv1 陷阱接收方 10
SNMP 查询 50
SNTP 服务器 (SNTP server) 2
NTP 服务器 1
DHCP 池 1
DHCP 服务器管理的 IPv4 地址（动态 + 静
态）

100

每个 DHCP 池的 DHCP 静态分配 20
DHCP 选项 20
组态备份 31

Interfaces 强制目标地址漫游 10
  每个 VAP 接口连接的客户端 • 255（安全设置为“开放式

系统”）

• 128（安全设置为“WPA/
WPA2/共享密钥”）

Layer 2 虚拟 LAN（基于端口，包括 VLAN 1） 24
多重生成树实例 16

Layer 3 IP 接口 2
每个 IP 接口 1 个子网

DHCP 客户端 1

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络
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  可组态的功能 大数量

Security RADIUS 服务器的 IP 地址 • AAA：4
• WLAN：2

管理 ACL（管理性访问规则） 10
用户角色 32

（包含预定义角色）

用户组 32
用户 30

（包含预定义用户）

SCALANCE W780 / W740

设备的组态限制

下表列出了设备基于 Web 的管理和命令行接口的组态限制。

根据您的设备，某些功能不可用。

  可组态的功能 大数量

System Syslog 服务器 3
DNS 服务器 manual (IPv4/IPv6) 3

learned (IPv4/IPv6) 2 
总计 7

SMTP 服务器 2
SNMPv1 陷阱接收方 10
SNTP 服务器 (SNTP server) 2
NTP 服务器 1
DHCP 池 1
DHCP 服务器管理的 IPv4 地址（动态 + 静态） 100
每个 DHCP 池的 DHCP 静态分配 20
DHCP 选项 20

Interfac
es

强制目标地址漫游 10
每个 VAP 连接的客户端 126

组态设备与网络
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  可组态的功能 大数量

Layer 2 虚拟 LAN（基于端口；包括 VLAN 1） 24
多重生成树实例 16

Security RADIUS 服务器的 IP 地址 • AAA：4
• WLAN：2

管理 ACL（管理性访问规则） 10
MAC ACL 规则组态 20
MAC ACL 的入站和出站规则（全部） 每个接口 40 条（20 条入站规

则/20 条出站规则）

• 客户端：80（P1、WLAN）

• 接入点：680（P1、WDS 
1,Y、VAP 1,Y）

• 双接入点：1320（P1、
WDS X,Y、VAP X,Y）

IP ACL 规则组态 20
端口 ACL IP 的入站和出站规则（全部） 每个接口 40 条（20 条入站规

则/20 条出站规则）

• 客户端：120（P1、
WLAN、管理 VLAN）

• 接入点：720 (P1、WDS 
1,Y、VAP 1,Y、管理 VLAN）

• 双接入点：1360（P1、
WDS X,Y、VAP X,Y、管理 
VLAN）

用户角色 28
用户组 32
用户 28

SCALANCE W770 / W730

设备的组态限制

下表列出了设备基于 Web 的管理和命令行接口的组态限制。
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根据您的设备，某些功能不可用。

  可组态的功能 大数量

Syste
m

Syslog 服务器 3
DNS 服务器 manual (IPv4/IPv6) 3

learned (IPv4/IPv6) 2 
总计 7

SMTP 服务器 3
SNMPv1 陷阱接收方 10
SNTP 服务器 (SNTP server) 2
NTP 服务器 1
DHCP 池 1
DHCP 服务器管理的 IPv4 地址（动态 + 静态） 100
每个 DHCP 池的 DHCP 静态分配 20
DHCP 选项 20

Interfa
ces

强制目标地址漫游 10
每个 VAP 连接的客户端 126

Layer 2 虚拟 LAN（基于端口；包括 VLAN 1） 16
多重生成树实例 16

组态设备与网络
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  可组态的功能 大数量

Securit
y

RADIUS 服务器的 IP 地址 • AAA：4
• WLAN：2

管理 ACL（管理性访问规则） 10
MAC ACL 规则组态 20
MAC ACL 的入站和出站规则（全部） 每个接口 40 条（20 条入站规

则/20 条出站规则）

• 客户端：80（P1、WLAN）

• 接入点：680（P1、WDS 
1.Y、VAP 1.Y）

IP ACL 规则组态 20
端口 ACL IP 的入站和出站规则（全部） 每个接口 40 条（20 条入站规

则/20 条出站规则）

• 客户端：120（P1、
WLAN、管理 VLAN）

• 接入点：720（P1、WDS 
1.Y、VAP 1.Y、管理 VLAN）

用户角色 28
用户组 32
用户 28

SCALANCE W760 / W720

设备的组态限制

下表列出了设备基于 Web 的管理和命令行接口的组态限制。
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根据您的设备，某些功能不可用。

  可组态的功能 大数量

Syste
m

Syslog 服务器 3
DNS 服务器 manual (IPv4/IPv6) 3

learned (IPv4/IPv6) 2 
总计 7

SMTP 服务器 3
SNMPv1 陷阱接收方 10
SNTP 服务器 (SNTP server) 2
NTP 服务器 1
DHCP 池 1
DHCP 服务器管理的 IPv4 地址（动态 + 静态） 100
每个 DHCP 池的 DHCP 静态分配 20
DHCP 选项 20

Interfa
ces

强制目标地址漫游 10
每个 VAP 连接的客户端 126

Layer 2 虚拟 LAN（基于端口；包括 VLAN 1） 3
多重生成树实例 16

组态设备与网络
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  可组态的功能 大数量

Securit
y

RADIUS 服务器的 IP 地址 • AAA：4
• WLAN：2

管理 ACL（管理性访问规则） 10
MAC ACL 规则组态 20
MAC ACL 的入站和出站规则（全部） 每个接口 40 条（20 条入站规

则/20 条出站规则）

• 客户端：80（P1、WLAN）

• 接入点：680（P1、WDS 
1.Y、VAP 1.Y）

IP ACL 规则组态 20
IP ACL IP 的入站和出站规则（全部） 每个接口 40 条（20 条入站规

则/20 条出站规则）

• 客户端：120（P1、
WLAN、管理 VLAN）

• 接入点：720（P1、WDS 
1.Y、VAP 1.Y、管理 VLAN）

• 双接入点：1360（P1、
WDS X.Y、VAP X.Y、管理 
VLAN）

用户角色 28
用户组 32
用户 28
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有用信息

IP 地址

IPv4/IPv6

有哪些本质区别？

  IPv4 IPv6
IP 组态 • DHCP 服务器

• 手册

 
 

• 无状态地址自动配置 (SLAAC)：采用 NDP（邻居发现

协议）的无状态自动组态

– 为各个在链路中无需路由器的接口创建链路本地

地址。

– 检查在链路中无需路由器的链路地址的唯一性。

– 指定是否通过无状态机制、有状态机制或两种机

制获得全局地址。（在链路中需要路由器。）

• 手册

• DHCPv6（与状态相关）

可用 IP 地址 32 位：4.29 * 109 个地

址

128 位：3.4 * 1038 个地址 

地址格式 十进制：192.168.1.1
端口为：

192.168.1.1:20

十六进制：2a00:ad80::0123
端口为：[2a00:ad80::0123]:20

回送 127.0.0.1 ::1
接口的 IP 地址 5 个 IP 地址 多个 IP 地址

• LLA：每个接口的链路本地地址（自动形成）

fe80::/128
• ULA：每个接口的多个唯一本地单播地址

• GUA：每个接口的多个全局单播地址

标头 • 校验和

• 可变长度

• 报头分片

• 无安全性 

• 在较高层检查

• 固定大小

• 扩展报头分片

分片 主机和路由器 仅通信的端点

服务质量 服务类型 (ToS) 的优先

级

在报头字段“通信类别”(Traffic Class) 中指定优先级。

组态设备与网络
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  IPv4 IPv6
帧类型 广播、组播、单播 组播、单播、任播

DHCP 客户端/服务器的标识 客户端 ID：
• MAC 地址

• DHCP 客户端 ID
• 系统名称

• PROFINET 站名称

• IAID 和 DUID
 

DUID + IAID 恰好为主机的一个接口

DUID = DHCP 唯一标识符

服务器和客户端的唯一标识符

IAID = 身份关联标识符

每个接口至少有一个由客户端生成，且在 DHCP 客户端

重新启动时保持不变

获取 DUID 的三种方法

• DUID-LLT
• DUID-EN
• DUID-LL

DHCP 通过 UDP 广播 通过 UDP 单播 
RFC 3315、RFC 3363
有状态的 DHCPv6 
有状态组态，在其中传送 IPv6 地址和组态设置。 
客户端和服务器之间交换以下四种 DHVPv6 消息：

1. SOLICIT: 
由 DHVPv6 客户端发送，用于定位 DHVPv6 服务器。

2. ADVERTISE
可用的 DHCPv6 服务器对此做出应答。 

3. REQUEST
DHCPv6 客户端从 DHCPv6 服务器请求 IPv6 地址和

组态设置。 
4. REPLY

DHCPv6 服务器发送 IPv6 地址和组态设置。

如果客户端和服务器支持“Rapid commit”功能，本步骤

将缩短为两种 DHCPv6 消息 SOLICIT 和 REPLY。
无状态 DHCPv6
在无状态 DHCPv6 中，仅传送组态设置。

前 代理

DHCPv6 服务器将 IPv6 前 的分配委托给 DHCPv6 客户

端。DHCPv6 客户端也称为 PD 路由器。 
硬件地址中 IP 地址的解析 ARP（地址解析协议） NDP（邻居发现协议）

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3009



IPv4 地址

IPv4 地址的结构

IPv4 地址由 4 个十进制数字组成，各数字间用点分隔。每个十进制数字均可介于 0 到 255 之
间。

示例：192.168.16.2
IPv4 地址包括：

• （子）网络的地址 
• 节点（通常也称为终端节点、主机或网络节点）地址

子网掩码   
子网掩码由四个范围在 0 到 255 之间的十进制数字组成，每个数字以句点分隔；例如：

255.255.0.0
在用二进制表达子网掩码的 4 个十进制数字时，表达式必须包含从左侧起的一系列连续的“1”
和从右侧起的一系列连续的“0”。
“1”值确定 IPv4 地址内的网络地址。“0”值确定 IPv4 地址内的设备地址。

示例：

正确值

255.255.0.0 D =     1111 1111.1111 1111.0000 0000.0000 0000 B
255.255.128.0 D = 1111 1111.1111 1111.1000 0000.0000 0000 B
255.254.0.0 D =     1111 1111.1111 1110.0000 0000.0000.0000 B
不正确值：

255.255.1.0 D =     1111 1111.1111 1111.0000 0001.0000 0000 B
在上述 IP 地址示例中，此处显示的子网掩码具有以下含义： 
IP 地址的前 2 个字节确定子网，即 192.168。后两个字节寻址设备，即 16.2。 
通常情况下，以下规则适用： 
• 网络地址来自 IPv4 地址和子网掩码的“与”逻辑组合。

• 设备地址来自 IPv4 地址和子网掩码的“与非”逻辑组合。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3010 编程和操作手册, 11/2022



无类域间路由 (CIDR)
CIDR 是一种方法，其结合子网掩码表示 IPv4 地址，将多个 IPv4 地址集成到一个地址范围。

为此，通过在 IPv4 上附加后 将网络掩码位数设置指定为 1。CIDR 表示法可减小路由表大

小并更好地利用可用地址范围。

示例：

IPv4 地址为 192.168.0.0，对应子网掩码为 255.255.255.0
以二进制表示时，地址的网络部分包含 3 x 8 位；即 24 位。

CIDR 表示法的结果为 192.168.0.0/24。
按二进制表示法时，主机部分包含 1 x 8 位。这使得地址范围变为 2 的 8 次方，即包含 256 
个可能的地址。 

屏蔽其它子网  
使用子网掩码，可以进一步构造分配给地址类别 A、B 或 C 之一的子网，并通过将子网掩码

的其它低位数字设置为“1”来形成“专用”子网。对于设置为“1”的每个位，“专用”网络的

数量加倍，并且其中包含的节点数减半。从外部看，该网络仍然看起来像单一的网络。 
示例：

可以对地址类别 B 的子网（例如 IP 地址 129.80.xxx.xxx）的默认子网掩码进行如下更改： 

掩码 十进制 二进制

默认子网掩码 255.255.0.0 11111111.11111111.0000
0000.00000000

子网掩码 255.255.128.0 11111111.11111111.1000
0000.00000000

结果： 
地址范围为 129.80.1.xxx 到 129.80.127.xxx 的所有设备均位于一个 IP 子网中，地址范围为 
129.80.128.xxx 到 129.80.255.xxx 的所有设备均位于另一个 IP 子网中。

网络网关（路由器）   
网络网关（路由器）的任务是连接 IP 子网。如果要将 IP 数据报发送到另一个网络，则必须

先将其发送到路由器。为此，需要为 IP 子网的每个成员输入路由器地址。

子网中设备的 IP 地址与网络网关（路由器）的 IP 地址唯一可能不同的位置是子网掩码设置为

“0”的点。
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IPv6 地址

IPv6 术语

网络节点

网络节点是一种通过一个或多个接口连接至一个或多个网络的设备。

路由器

转发 IPv6 数据包的网络节点。 
主机 (Host)
代表 IPv6 通信关系端点的网络节点。

链路 
根据 IPv6 术语，链路是 IPv6 网络内的第 3 层直接连接。

邻居

若两个网络节点位于同一链路，则称这两个网络节点为邻居。

IPv6 接口

激活 IPv6 的物理接口或逻辑接口。 
路径 MTU
从发送方到接收方的路径上允许的 大数据包大小。

路径 MTU 发现

从发送方到接收方的整个路径上用于确定允许的 大数据包大小的机制。 
LLA
链路本地地址 FE80::/10
在接口上激活 IPv6 后，会立即自动形成链路本地地址。此地址仅位于同一链路中的节点可

以访问。

ULA
唯一本地地址 
在 RFC 4193 中进行了定义。通过此地址，可在 LAN 中访问 IPv6 接口。

GUA
全局单播地址 
通过此地址，可访问 IPv6 接口（例如，通过 Internet 访问）。
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接口 ID
可通过 EUI-64 方法或手动生成接口 ID。 
EUI-64
扩展唯一标识符 (RFC 4291)；用于形成接口 ID 的过程。在以太网内，接口 ID 由接口的 MAC 
地址形成。将 MAC 地址分为制造商特定部分 (OUI) 和网络特定部分 (NIC)，并在两者之间插

入 FFFE。
示例： 
MAC 地址 = AA:BB:CC:DD:EE:FF
OUI =AA:BB:CC
NIC =  DD:EE:FF
EUI-64 = OUI + FFFE + NIC = AA:BB:CC:FF:FE:DD:EE:FF
范围

定义 IPv6 地址的范围。

IPv6 地址的结构

IPv6 地址的格式表示法

IPv6 地址由 8 个字段组成，每组均包含 4 个字符形式的十六进制数（总共 128 位）。各字

段之间由冒号分隔。

示例：

fd00:0000:0000:ffff:02d1:7d01:0000:8f21
规则/简化规范：

• 如果一个或多个字段的值为 0，可以缩写方式代替。 
地址 fd00:0000:0000:ffff:02d1:7d01:0000:8f21 还可缩写为：

fd00::ffff:02d1:7d01:0000:8f21
为确保唯一性，此缩写形式在整个地址中仅可使用一次。

• 字段开头的零可以省略。

地址 fd00:0000:0000:ffff:02d1:7d01:0000:8f21 还可缩写为：

fd00::ffff:2d1:7d01:0000:8f21
• 以句点分隔的十进制表示法

后 2 个字段或 4 个字节可通过句点分隔的常规十进制表示法表示。

示例：IPv6 地址 fd00::ffff.125.1.0.1 相当于 fd00::ffff:7d01:1
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IPv6 地址的结构

IPv6 协议分为以下三种地址类型：单播、任播和组播。以下部分介绍了全局单播地址的结

构。 

IPv6 前 后

全局前 ： 
n 位

子网 ID
m 位

接口 ID
128 - n - m 位

分配的地址范围 位置说明，还包括子网前

或子网

网络中主机的唯一分配。

ID 根据 MAC 地址生成。

链路本地地址的前 始终为 fe80:0000:0000:0000。此前 还可以以以下缩写形式表示：

fe80::

IPv6 前
指定标准：RFC 4291
IPv6 前 代表子网标识符。 
前 和 IPv6 地址的指定方式与用于 IPv4 的 CIDR 表示法（无类域间路由）的指定方式相同。

设计

IPv6 地址/前 长度 
示例

IPv6 地址：2001:0db8:1234::1111/48 
前 ：2001:0db8:1234::/48 
接口 ID：::1111

输入和显示

IPv6 地址可按上述介绍的表示法输入。IPv6 地址始终以十六进制表示法显示。 
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VLAN

与节点的空间位置无关的网络定义   
VLAN (Virtuelles Local Area Network) 将物理网络划分成若干个相互屏蔽的逻辑网络。此时，

设备组合在一起形成逻辑组。只有相同 VLAN 上的节点才能彼此寻址。因为仅在特定的 VLAN 
中转发组播和广播帧，所以它们也称为广播域。 
VLAN 的独特优势是可减少其它 VLAN 的节点和网段的网络负载。 
要确定哪个数据包属于哪个 VLAN，请将帧扩展 4 个字节，请参见 VLAN 标记 (页 3015)。除

了 VLAN ID，此扩展还包括优先级信息。

VLAN 分配选项

对 VLAN 分配有多种选项。

• 基于端口的 VLAN
为设备的每个端口分配一个 VLAN ID。可在“第 2 层 > VLAN > 基于端口的 VLAN”(Layer 
2 > VLAN > Port-based VLAN) (页 3217) 中组态基于端口的 VLAN。 

• 基于协议的 VLAN
为设备的每个端口分配一个协议组。 

• 基于子网的 VLAN
为设备的 IP 地址分配一个 VLAN ID。 

用四个字节扩展以太网帧

对于 CoS（Class of Service，服务等级，即帧优先级）和 VLAN（虚拟网络），IEEE 802.1Q 
标准规定可通过添加 VLAN 标记来扩展以太网帧。   

说明

VLAN 标记将帧允许的总长度从 1518 字节增加到 1522 字节。

必须对网络上的终端节点进行检查，以确定它们是否能处理此长度/帧类型。如果不能处理，

则仅可向这些节点发送标准长度的帧。

附加的 4 个字节在以太网帧头中，位于源地址和以太网类型/长度字段之间：

附加字节中包含 Tag Protocol Identifier (TPID) 和 Tag Control Information (TCI)。
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Tag Protocol Identifier (TPID)
前两个字节构成 Tag Protocol Identifier (TPID)，且始终包含值 0x8100。此值指定该数据包

包含 VLAN 信息或优先级信息。

Tag Control Information (TCI)
两个字节的 Tag Control Information (TCI) 包含以下信息：

CoS 优先级   
标记帧有 3 个位用于优先级，又称为 Class of Service (CoS)，另请参见 IEEE 802.1Q。

CoS 位 优先级 数据通信的类型

000 0（ 低） Background
001 1 Best Effort
010 2 Excellent Effort
011 3 Critical Applications
100 4 Video，< 100 ms 延时（延迟和抖动）

101 5 Voice（语言），< 10 ms 延时（延迟和抖动）

110 6 Internetwork Control
111 7（ 高） Network Control

仅当组件中存在队列（可在其中缓冲优先级较低的数据包）时，方可实现数据包的优先级。

设备具有多个并行队列，可在其中处理各种优先级的帧。默认情况下，首先会处理具有 高

优先级的帧。此方法可确保即使在数据通信繁忙时，具有 高优先级的帧仍能得到发送。
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Canonical Format Identifier (CFI)
CFI 用于表示以太网与令牌环之间的兼容性。

其值的含义如下：

值 含义

0 MAC 地址格式符合规范。以规范形式表示 MAC 地址时，先传送 低有效位。以太

网交换机的标准设置。

1 MAC 地址格式不符合规范。

VLAN ID
在 12 位数据字段中， 多可构成 4096 个 VLAN ID。存在以下惯例：   

VLAN ID 含义

0 帧中仅包含优先级信息（标记有优先级的帧），不包含任何有效的 VLAN 
标识符。

1- 4094 有效 VLAN 标识符，该帧被分配给某 VLAN 并且也可以包含优先级信息。

4095 预留

基于 MAC 的通信

由客户端发往接入点的帧始终将 WLAN 客户端的 MAC 地址作为源 MAC 地址。因此，在接

入点的“学习表”中，只包含 WLAN 客户端的 MAC 地址。

MAC 模式“自动”、“手动”和“自身”

如果采用（自动）或手动设置（手动）连接到客户端的设备的 MAC 地址，则基于 MAC 和基

于 IP 的帧两者都只能为该设备找到其目标地址。如果使用（自身）WLAN 客户端的以太网

接口的 MAC 地址，则基于 MAC 和基于 IP 的帧只能访问 WALN 客户端。

接入点会检查目标 MAC 地址是否与所连接客户端的 MAC 地址匹配。由于 WLAN 客户端只

能使用一个 MAC 地址，因此 MAC 地址级别（ISO/OSI 第 2 层） 多可连接客户端下游或客

户端本身的一个节点。

通过 IP 映射，可基于 IP 协议寻址客户端下游的多个节点。按照内部表将 IP 数据包分解，并

将其转发到所连接的设备。

与客户端下游第 2 层通信的以太网结点的 大可能数：1
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“Automatic”设置的注意事项：

• 只要以太网接口上没有链路，设备就会使用以太网接口的 MAC 地址，从而可在该状态下

对设备进行访问。在该状态下，可使用“SINEC PNI Basic”找到设备，可使用 WBM 或 CLI 对
其进行组态。

• 一旦以太网接口上存在链路，设备就会采用接收到的第一个帧的源 MAC 地址。

说明

从设备采用其它 MAC 地址（手动或自动）时开始，当设备通过 WLAN 接口接收到 
SINEC PNI Basic 发来的查询时，就不再对查询进行响应。但仍会响应通过以太网端口收

到的“SINEC PNI Basic”查询。

MAC 模式“第 2 层隧道”

WLAN 客户端的 WLAN 接口使用以太网接口的 MAC 地址。 
同时也会将连接到 WLAN 客户端以太网接口的 MAC 地址通知给接入点。这样就可以在接入点

“学习表”中输入这些设备的 MAC 地址。接入点可以为客户端下游的设备将基于 MAC 的帧

转发到适当的客户端。

与 WSD 非常相似，将为 L2T 客户端创建一个独立的端口，从而不需要改变目标 MAC 地址，

就可以通过该端口发送以太网帧。

客户端下游以太网节点的 大可能数：8

IEEE 802.11n

概述   
标准 IEEE 802.11n 是 802.11 标准的扩展，于 2009 获得批准。

之前的标准或者适用于 2.4 GHz 频段 (IEEE 802.11g/b)，或者适用于 5 GHz 频段 (IEEE 
802.11a)。IEEE 802.11n 适用于两个频段。

在 IEEE 802.11n 标准中存在在 PHY 层和 MAC 层实施的机制，可提高数据吞吐量并增大无线

覆盖范围。 
• MIMO 天线技术

• 大比合并 (MRC)
• 空间多路复用

• 通道联结

• 帧聚合
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• 加速防护间隔

• 调制和编码方案

• 数据吞吐量 高达 450 Mbps（总计）。

所有 SCALANCE W700 设备不可能都能实现这一点。

MIMO 天线技术   
MIMO（Multiple Input - Multiple Output，多输入多输出）基于智能多天线系统。发送器和

接收器具有多个在空间上彼此分离的天线。这些空间分离的天线用于同时传输数据流。 多

可传输四个数据流。由于衍射、折射、衰减和反射，数据流的传输路径在空间上彼此分离，

返回的路径也各自不同（多路传播）。多路传播意味着，在接收点处一个复杂的与空间和时

间相关的模式将被解读为一个由所发送的单独信号组成的总信号。MIMO 通过检测特征信号

的空间位置来应用此特有的模式。在此处每个空间位置都不同于其相邻位置。通过为各发送

器添加特征，接收器能够将多个信号彼此分隔。 

Client

SCALANCE 

W748-1 M12

G
_
IK

1
0
_
X

X
_
3
0
3
0
5

Access Point

SCALANCE 

W788-1 M12

大比合并 (MRC)   
在多天线系统中，无线信号由单独的天线接收，然后合并形成一个信号。使用 MRC 方法合

并无线信号。MRC 方法会根据无线信号的信噪比对其进行加权，然后组合这些无线信号以

形成一个信号。信噪比得到改善，错误率得以降低。
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空间多路复用   
通过空间多路复用，不同的信息可使用相同频率进行发送。将数据流分布到 n 个发射天线上；

换句话说，每个天线仅发送 1/n 的数据流。数据流的划分受天线数量的限制。在接收器端，

信号将被重组。

由于空间多路复用，信噪比和数据吞吐量都将更高。

通道联结   
借助于 IEEE 802.11n，数据可通过两个直接相邻的通道进行传送。这两条 20 MHz 通道组合

在一起形成一条 40 MHz 通道。这使通道带宽增加了一倍，从而提高了数据吞吐量。

为能够使用通道联结，接收器必须支持 40 MHz 传输。如果接收器不支持 40 MHz 传输，则

带宽将自动降至 20 MHz。这意味着 IEEE 802.11n 也可与 IEEE 802.11a/b/g 设备通信。

通道绑定在“AP (页 3187)”WBM 页面上通过“HT 通道宽度 [MHz]”(HT Channel Width [MHz]) 
参数进行设置。 

帧聚合   
借助于 IEEE 802.11n，可将各数据包组合到一起形成一个更大的数据包；这也称为帧聚合。

有两种类型的帧聚合：

• 聚合的 MAC 协议数据单元 (A-MADU) 
借助 A-MPDU，具有相同目标地址的多个 MPDU 数据包捆绑在一起并作为一个大的 A-
MPDU 发送。

• 聚合的 MAC 服务数据单元 (A-MSDU)
借助 A-MSDU，具有相同目标地址的多个 MSDU 数据包捆绑在一起并发送。
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SCALANCE W 设备支持两种帧聚合。可在 WBM 页面“AP 802.11n (页 3187)”中进行设置。

加速防护间隔   
防护间隔可防止不同的传输混到一起。在电信方面，这种混合也称为码间干扰 (ISI)。
当发送时间过后，必须保持发送暂停（防护间隔），然后开始下次传输。 
IEEE 802.11a/b/g 的防护间隔为 800 ns。IEEE 802.11n 可使用降低的 400 ns 防护间隔。在

“AP 802.11n (页 3187)”WBM 页面上指定防护间隔。 

调制和编码方案

IEEE 802.11n 标准支持不同的数据速率。数据速率取决于空间流的数量、调制方式和通道编

码。调制和编码方案中介绍有多种组合。 

PROFINET

PROFINET
PROFINET 是基于工业以太网的工业自动化开放式标准 (IEC 61158/61784)。PROFINET 使用

现有 IT 标准，支持现场级到管理级以及工厂范围的工程系统的端到端通信。PROFINET 还具

有下列特性：

• 使用 TCP/IP 协议

• 满足实时要求的自动化应用

– 实时 (RT) 通信

– 等时实时 (IRT) 通信

• 无缝集成现场总线系统

在“系统 > PROFINET”(System > PROFINET) (页 3153) 中组态 PROFINET。

PROFINET IO
在 PROFINET 的框架内，PROFINET IO 是实现模块化、分布式应用的通信机制。PROFINET IO 
由可编程控制器的 PROFINET 标准 (IEC 61158-x-10) 实现。 
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EtherNet/IP

EtherNet/IP
EtherNet/IP（以太网/工业协议）是基于 TCP/IP 和 UDP/IP 的工业实时以太网开放式工业标准。

通过 EtherNet/IP，应用层中的通用工业协议（Common Industrial Protocol，CIP）可扩展以

太网。在 EtherNet/IP 中，OSI 参考模型的低层由以太网通过物理网络和传输功能采用。

在“系统 > EtherNet/IP (页 3152)”(System > EtherNet/IP) 中组态 EtherNet/IP。

通用工业协议

通用工业协议 (CIP) 是一种自动化应用协议，支持工业以太网和 IP 网络中现场总线的转换。

现场总线/工业网络（如 DeviceNet、ControlNet 和 EtherNet/IP）将此工业协议用作应用层中

的接口以连接确定性现场总线领域和自动化应用（控制器、I/O、HMI、OPC ...）。CIP 位于

传输层上方，通过自动化工程的通信服务来扩展纯传输服务。其中包括周期性、时间要求严

格和事件控制的数据通信服务。CIP 区分时间要求严格的 I/O 消息（隐式消息）和用于组态

与数据采集的各个查询/响应帧（显式消息）。CIP 面向对象；所有从外部“可见”的数据都

可通过对象的形式进行访问。CIP 具有通用组态基础：EDS（电子数据表）。

电子数据表

电子数据表（Electronic Data Sheet，EDS）是描述设备的电子数据表。

可在“系统 > 加载和保存 (页 3107)”(System > Load&Save) 中找到 EtherNet/IP 操作所需的 
EDS。

NAT/NAPT

什么是 NAT？   
利用网络地址转换 (NAT)，可将数据包中的 IPv4 地址替换为另一个。NAT 通常用在私有 LAN 
和具有全局有效 IPv4 地址的外部网络之间的网关上。内部 LAN 的本地 IPv4 地址由网关上的 
NAT 设备更改为外部全局 IPv4 地址。

NAT 设备会维护转换列表，以将内部 IPv4 地址转换为全局 IPv4 地址。地址分配是自动进行的。

在“第 3 层 > NAT > 基础 (页 3236)”(Layer 3 > NAT > Basic) 中组态地址分配。
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什么是 NAPT？   
在“网络地址端口转换”(NAPT, Network Address Port Translation) 或“端口地址转换”(PAT, 
Port Address Translation) 中，多个内部源 IPv4 地址被转换为同一个外部源 IPv4 地址。为了

识别各个源节点，源设备的端口也会存储在 NAT 网关的转换列表中并针对外部地址进行转

换。 
如果多个本地客户端通过 NAT 网关向同一外部目标 IPv4 地址发送查询，网关会在这些数据

包的标头中输入其自身的外部源 IPv4 地址。由于转发的数据包具有同一个全局源 IPv4 地址，

NAT 网关会通过不同的端口号将数据包分配给各个客户端。

说明

NAT/NAPT 仅在 ISO/OSI 参考模型的第 3 层可用。要使用 NAT 功能，网络必须使用 IP 协议。

使用运行在第 2 层的 ISO 协议时，不能使用 NAT。

如果全局网络中的客户端想要使用内部网络中的服务，则需组态静态地址分配的转换列表。在

“第 3 层 > NAT > NAPT (页 3239)”(Layer 3 > NAT > NAPT) 中组态 NAPT 的转换列表。

iPCF/iPCF-HT/iPCF-MC
可以用多个接入点来扩大 IWLAN 系统的无线覆盖范围。如果客户端从一个接入点的覆盖范

围移动另一个接入点的覆盖范围，将在短时间的中断后保持无线链路（漫游）。

如果需要很短的更新时间（例如 PROFINET 通信），则需要使用接入点和客户端模块，它们

采用专有方法 iPCF/iPCF-HT 或 iPCF-MC 来进行快速漫游和确定性数据通信。

iPCF/iPCF-HT/iPCF-MC 只能单独工作。彼此之间不能组合，例如不允许 iPCF 与 iPCF-HT 或 
iPCF-MC 组合。

工作原理

iPCF
使用 iPCF 时，接入点周期性检查无线蜂窝区中的所有节点。同时，还会扫描该节点下行链

路的流量。在回复中，节点会发送上行链路数据。接入点至少每 5 ms 扫描一次新节点。 
蜂窝区中的所有其它节点都可看到该节点扫描结果。这样，即使客户端没有与接入点本身进

行通信，也可以检测与接入点的无线链路质量。如果客户端在一定时间内未收到接入点发来

的任何数据帧，它就开始搜索新的接入点。

在 iPCF 模式下，搜索新接入点与注册此接入点都可得到时间方面的优化。从而实现了切换

时间明显低于 50 ms。
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只有在 WLAN 客户端始终处于高于 60%（或 -65 dBm）信号强度的无线蜂窝区时，才能实

现稳定的 PROFINET 通信。可通过激活和停用不同无线蜂窝区来对此进行检查。

这并不表示信号强度低于 60 % (< -65 dBm) 时需要对客户端进行改变。确保接入点有足够

的信号强度。

在“iFeatures > iPCF > iPCF (页 3288)”中组态 iPCF。
iPCF-HT
如果 iPCF 需要较高的数据吞吐量，则使用 iPCF-HT。例如，还可借此使用 PROFINET 传输视

频数据。这通过使用帧突发 (A-MPDU) 更有效地传输数据包来实现。将用于同一接收站（客

户端）且具有相同优先级的单独数据包组合在一起。 
在“iFeatures > iPCF > iPCF-HT (页 3290)”中组态 iPCF-HT。
iPCF-MC
对于独立于 RCoax 电缆或定向天线进行通信的自由移动节点，应使用 iPCF-MC。使用 iPCF-
MC 时，在客户端收到接入点发来的 iPCF 查询，且存在与接入点的有效连接的情况下，客户

端也会搜索潜在的合适接入点。这就意味着在需要切换到另一个接入点时，可以极快地实现

切换。与 iPCF 不同的是，iPCF-MC 的切换时间不取决于正在使用的无线通道数。

需要使用具有两个无线接口的接入点，即所谓的双接入点。其中一个接口作为管理通道，用

于发送具有管理信息（例如 SSID 和数据通道的通道设置）的短帧（信标）。另一个接口（数

据通道）专用于传送用户数据。 
在“iFeatures > iPCF > iPCF-MC (页 3293)”中组态 iPCF-MC。
下图显示了 iPCF-MC 组态示例。
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限制

• iPCF/iPCF-HT 和 iPCF-MC 由 Siemens AG 开发，仅对实施了 iPCF/iPCFv2/iPCF-MC 的节点

起作用。 
• 尽管如此，具有多个 WLAN 接口的接入点仍可同时使用 iPCF/iPCF-HT 和标准 WLAN。不

建议在两个接口上并行操作 iPCF。
• 具有一个 WLAN 接口的接入点无法参与 iPCF-MC 过程，但可使用 iPCF。
• iPCF-HT 仅在 WLAN 接口 1 上可用，且只能用于 WLAN 模式为“（仅）IEEE 802.11n”的 

5 GHz 频段。
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说明

对于带有两个 WLAN 接口的接入点，如果两接口以相同频率范围运行：

• 则连接 R1A1、R1A2、R1A3 的天线之间与连接 R2A1、R2A2、R2A3 的天线之间的距离必须
至少为 1 m。

• 如果传输功率高于 15 dB，则一个或两个 WLAN 接口都可能有无线干扰。

说明

SCALANCE W788-2 和 SCALANCE W786-2
在实时通信过程中，具有两个 WLAN 接口的接入点可使用具有 IPCF-MC 功能的管理通道。不

建议在使用 iPCF 时使用其余的 WLAN 接口。

iPCF-MC 的使用要求

iPCF-MC 以不同的方式使用接入点的两个无线接口：一个接口用作管理接口，每五毫秒发送

一个信标。另一个接口传送用户数据。

在使用 iPCF-MC 之前，必须满足以下要求：

• 仅具有两个 WLAN 接口的 SCALANCE W700 设备才能用作接入点

• 数据接口 (WLAN1) 和管理接口 (WLAN2) 必须工作在同一频段，并且在无线覆盖方面必

须匹配。如果两个无线接口均配备了覆盖不同区域的定向天线，则 iPCF-MC 无法工作。

• 客户端可切换到的所有接入点的管理接口必须使用同一通道。客户端仅扫描这一通道，以

找到可访问的接入点。

• 管理接口不能使用基于 IEEE 802.11h (DFS) 的传输。802.11h (DFS) 可用于数据接口。

• 客户端的 WLAN 接口必须支持此功能。

iREF

工作原理

若一个接入点有多根已激活的天线，则发射功率被平均分配到这些天线上。发射功率是受国

家/地区法律限制的。 大允许功率取决于所连接天线的增益。若所连接的天线增益不同，则

实际上由 大天线增益限制允许的发射功率。

iREF（工业范围扩展功能）可确保用 适合的天线来处理接入点和每个独立客户端之间的数

据通信。 适合的天线由接入点根据所接收数据包的 RSSI 值来确定。 
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考虑到天线的增益和可能的电缆损耗，数据包只通过可让客户端获得 大信号强度的天线发

送。 
在此期间，其它天线停用，法律允许的发射功率仅适用于所选天线。停用的天线不会限制允

许的发射功率。 
特别是对于 MIMO 无法使用或不具任何优势的应用，这使得数据能够以 高可能的数据传

输率传输。

在“iFeatures > iREF (页 3298)”中组态 iREF。
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Access Point
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Client

Client
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ANT795-6DCANT795-6DC

iREF

iREF

要求

• 要使用 iREF，SCALANCE W700 设备必须至少有 2 根已激活的天线。

限制

• 大数据传输率 高只能达到 150 Mbps（MCS 0 - 7 或 1 x 空间流）。

• iREF 不能与其它 iFeatures（例如 iPCF 或 iPCF-MC）一起使用

优点

• 由于采用定向数据传输和动态停用不向该特定客户端方向发射信号的天线，因此可减少

干扰。

• 信号强度也会提高，因为激活天线总是能分配到 大允许发射功率。
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iPRP
“并行冗余协议”(PRP) 是用于有线网络的冗余协议。它是在 IEC 62439 标准的第 3 部分中定

义的。

借助“工业并行冗余协议”(iPRP)，可在无线网络中使用 PRP 技术。这增强了无线通信的可用

性。

工作原理

PRP 网络包含两个完全独立的网络。如果其中一个网络中断，则会通过并行冗余网络发送帧，

且不会中断/无需进行重新组态。为此，将通过两个网络向接收方重复发送以太网帧。具备 
PRP 功能的设备至少有两个独立的以太网接口，这些接口分别连接于独立的网络。

对于不具备 PRP 功能的设备，在上游连接了冗余盒 (RedBox)。这样，所谓的单连接节点 
(SAN) 便可访问 PRP 网络。RedBox 会复制待发送的每个以太网帧，还会将 PRP 尾部添加至

相应帧（包含序列号）。RedBox 同时将帧的副本发送到 PRP A 和 PRP B 网络。在接收端，重

复的帧被 RedBox 丢弃。为此，RedBox 需要专用于以太网的特定传送时间。因此在 WLAN 网
络中使用 PRP 会导致帧重复和延迟。 
使用 iPRP 可以解决此问题，并且可以在包含 SCALANCE W700 设备的 WLAN 中使用 PRP
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接入点（AP 1、AP 2 和 AP 3）与 AP 端的 RedBox 通过交换机彼此相连。PRP 网络 A 和 B 通过 
VLAN 彼此分开。 
如果 SAN1 将帧发送至 SAN2，则该帧由 AP 端的 RedBox 复制，并且两个冗余帧通过交换机

传送到接入点。通过两种不同的无线路径，将冗余 PRP 帧传送到客户端的 RedBox。客户端

也通过交换机与其 RedBox 相连。这会将到达的第一个 PRP 帧转发给 SAN2，并丢弃第二个帧。

说明

在连接至 SCALANCE W700 设备的交换机接口中，只能组态在 SCALANCE W700 设备的 VAP 
或者 WLAN 接口上设置的 VLAN。

使用 iPRP 时，冗余伙伴（这里为：AP1 和 AP3 或者客户端 A 和客户端 B）通过交换机彼此

进行通信，以防止两个冗余 PRP 帧到达 RedBox 所用的时间相差过大。
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例如，如果 AP1 和客户端 A 之间的通信速度非常慢，则在接收端将丢弃较慢的帧。

在“iFeatures > iPRP (页 3296)”中组态 iPRP。
要求

• 设置了基础网桥模式“802.1Q VLAN 网桥”(802.1Q VLAN Bridge)。
• 已创建 VLAN。

• 接入点模式：VAP 接口已启用。

• 客户端模式：在 MAC 模式下，设置了“第 2 层隧道”(Layer 2 Tunnel)。
• 无论组态如何，客户端都可与每个接入点进行通信。

AeroScout

AeroScout 标签

SCALANCE W700 设备支持 AeroScout 公司的标签。这些标签是用电池供电的 RFID 传感器，

可周期性地将其数据以组播帧的形式发出。

此外，AeroScout 标签具有以下特征：

• 环境温度

如果将标签安装到 SCALANCE W700 设备或材料中，则可以监视是否保持了所选的环境

温度。

• 运动

标签还可以提供用于指示其处于运动还是静止状态的信息。物料流和物料加工工程区域

体现了该功能的可能应用。

• 按钮

尽管会周期性发送帧，用户仍可以通过按下按钮来发送消息。

• LED
可提供有关标签工作状态的信息。

说明

要获得更多详细信息，请参见 AeroScout 文档 (www.aeroscout.com)。

工作原理

标签可发送 AeroScout 帧形式的数据。标签与接入点在 2.4 GHz 频段下通信。
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如果接入点的 WLAN 接口接收到 AeroScout 帧，则会将其转换为 UDP 数据报。SCALANCE 
W700 设备会将 UDP 数据报连同信号强度 (RSSI) 的信息转发至 PC。AeroScout Engine 在 PC 
上运行，可对接收到的信息进行评估。

说明

好不要在同一个无线接口上同时使用 PROFINET 通信和 AeroScout。

定位精度 
为了在 AeroScout 标签的定位中获得 佳精度，

• 建议使用具有全向特性的天线

• 如果信号应被至少 3 个接入点接收。

SNMP

简介        
借助 Simple Network Management Protocol (SNMP)，可以监视和控制中央站中的网络元

件，例如路由器或交换机。SNMP 控制被监视设备与监视站之间的通信。

SNMP 的任务：

• 监视网络组件

• 远程控制网络组件，以及远程为网络组件分配参数

• 错误检测和错误通知

版本 v1 和 v2c 的 SNMP 没有安全机制。网络中的所有用户都可以访问数据，还可使用适当

的软件来更改参数分配。 
如果只需对访问权限进行简单控制而无需考虑安全性，则可使用团体字符串。 
团体字符串与查询一起传送。如果团体字符串正确，SNMP 代理将做出响应并发送所请求的

数据。如果团体字符串不正确，SNMP 代理将放弃查询。可以为读取和写入权限定义不同的

团体字符串。团体字符串以明文形式传送。
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团体字符串的标准值：

• public
具有只读权限

• private
具有读写权限

说明

由于 SNMP 团体字符串用于访问保护，请勿使用标准值“public”或“private”。请在初始调

试之后更改这些值。

设备级的更多简单保护机制：

• Allowed Host
被监视系统知道监视系统的 IP 地址。

• Read Only
如果为被监视设备指定“Read Only”，则监视站只能读取数据，但无法更改。

SNMP 数据包未加密，其他用户可轻松读取。

中央站也称为管理站。SNMP 代理安装在与管理站交换数据的被监视设备上。

管理站发送以下类型的数据包：

• GET
向 SNMP 代理请求数据记录

• GETNEXT
调用下一条数据记录。

• GETBULK （自 SNMPv2c 起可用）

每次请求多条数据记录，例如，表中的多行。

• SET
包含相关设备的参数分配数据。

SNMP 代理发送以下类型的数据包：

• RESPONSE
SNMP 代理返回管理器请求的数据。

• TRAP
如果发生特定事件，SNMP 代理将发送陷阱。

• INFORM
像一个陷阱，只是它会被接收方确认。
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SNMPv1/v2c/v3 使用 UDP（User Datagram Protocol，用户数据包协议）并使用 UDP 端口 
161 和 162。管理信息库 (Management Information Base, MIB) 对该数据进行了介绍。

SNMPv3
与先前版本 SNMPv1 和 SNMPv2c 比较，SNMPv3 引入了广义的安全概念。 
SNMPv3 支持：

• 完全加密的用户验证

• 对全部数据通信进行加密

• 在用户/组级别对 MIB 对象进行访问控制

引入 SNMPv3 后，不使用特殊操作（如加载组态文件）的情况下，无法再将用户组态传送至

其它设备。

依据标准，SNMPv3 协议使用唯一的 SNMP 引擎 ID 作为 SNMP 代理的内部标识符。此 ID 在
网络中必须是唯一的。用于验证 SNMPv3 用户的访问数据并对其进行加密。

根据“SNMPv3 User Migration”功能的启用情况，会以不同方式生成 SNMP 引擎 ID。
使用该功能时的限制

仅可在更换设备时使用“SNMPv3 User Migration”功能将组态的 SNMPv3 用户传送到替代设备。

请勿使用该功能将组态的 SNMPv3 用户传送到多个设备。如果将具有已创建的 SNMPv3 用
户的组态加载到多个设备，则这些设备会使用相同的 SNMP 引擎 ID。如果在同一网络中使

用这些设备，则组态会与 SNMP 标准相矛盾。

与旧产品的兼容性

如果您已将用户创建为可移植用户，则可以将已组态的 SNMPv3 用户传送至不同的设备。为

创建可移植用户，创建时必须激活“SNMPv3 User Migration”功能。

生成树

避免回路

生成树算法会检测冗余物理网络结构，并通过禁用冗余路径的方式来防止构成回路。它会评

估连接的距离和性能，或根据用户的设置作出决定。这样，只会通过剩余的网络路径来交换

数据。

如果首选数据路径出现故障，生成树算法会搜索由剩余节点构成的 有效的可用路径。
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根网桥和网桥优先级

佳连接的识别总是与根网桥相关，根网桥是可视为树状网络结构根元素的网络组件。可以用

“网桥优先级”(Bridge Priority) 参数来控制根网桥的选择。该参数具有 低设置值的计算机

将自动成为根网桥。如果两台计算机的优先级值相同，则 MAC 地址较小的计算机成为根网

桥。   

对网络拓扑变化的响应

无论在网络中添加节点还是删除节点，都可能影响对 佳数据包路径的选择。为了能够响应

这种变化，根网桥会以规定的时间间隔发送组态消息。可以用“呼叫时间”(Hello Time) 参数

设置两个组态消息之间的时间间隔。

使组态信息保持 新

可以用“ 大使用期限”(Max Age) 参数来设置组态信息的 长有效期。如果网桥具有比“

大使用期限”(Max Age) 中设置的时间更早的信息，则它会放弃该消息并重新计算路径。

网桥不会立即使用新的组态数据，而是在经过“转发延迟”(Forward Delay) 参数中指定的时

间之后才使用。这样可确保在所有网桥都收到所需的信息之后才开始使用新拓扑运行。

RSTP、MSTP、CIST

快速生成树协议 (RSTP)
STP 的一个缺点是如果出现中断或设备故障，网络需要对自身进行重新组态：仅当出现中断

时设备才会开始协商新路径。这 多需要 30 秒钟的时间。为此，STP 得到了扩展以创建“快

速生成树协议”（RSTP，IEEE 802.1w）。设备在正常运行期间已经收集到有关备选路径的

信息，不需要在发生中断后再收集此信息，这点与 STP 有本质区别。这意味着，由 RSTP 控
制的网络的重新组态时间可以缩短至几秒钟。

通过使用以下功能可以实现这一点：   
• 边缘端口（终端节点端口）

边缘端口是指连接到终端设备的端口。

定义为边缘端口的端口会在建立连接后立即激活。如果在边缘端口接收到生成树 BPDU，
该端口将失去其作为边缘端口的角色，并重新参与 (R)STP。如果经过特定的时间（3 倍
呼叫时间）后没有再接收到任何 BPDU，则该端口返回到边缘端口状态。

• 点对点（两个邻近设备之间直接通信）

通过直接连接两个设备，可以无延迟地进行状态变化（重新组态端口）  
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• 备用端口（根端口的替代端口）

组态根端口的替代端口。如果失去与根网桥的连接，设备可以通过备用端口建立连接，不

存在由重新组态导致的延迟。

• 对事件的反应

快速生成树可无延迟地对事件（例如连接中止）做出反应。不用像在生成树中一样等待

计时器。

• 大网桥跳跃计数器

数据包自动变为无效之前所允许的网桥跳跃数。

因此，原则上，在快速生成树中，已预先组态多个参数的备选项，并且会考虑网络结构的某

些属性，以减少重新组态时间。

多重生成树协议 (MSTP)
多重生成树协议 (MSTP) 是对快速生成树协议的进一步发展。此外，它还允许在不同的 VLAN 
或 VLAN 组中操作多个 RSTP 实例，例如，使各个 VLAN 中的路径可用，而单个快速生成树

协议则会导致全局阻塞。

公共内部生成树 (CIST)
CIST 可识别交换机使用的在原理上与 RSTP 内部实例类似的内部实例。 

将 SCALANCE 设备组态为 IO 设备

如果将 SCALANCE 设备组态为 PROFINET IO 设备并分配到 IO 控制器，则“编译”(Compile) 和
“下载到设备”(Download to device) 功能只会将数据下载到可在基于 Web 的管理 (WBM)（系

统、第 2 层、第 3 层、安全）中组态的 SCALANCE 设备。

如果想要对设备的 PROFINET IO 设备数据使用“编译”(Compile) 或“下载到设备”(Download 
to device) 功能，则需要先选择已分配的 IO 控制器。

IP 地址分配 

组态选项

设备出厂时或恢复为出厂设置后，没有 IP 地址。
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可通过以下方法将 IP 地址分配给设备：

• DHCP（默认设置）

• SINEC PNI
SINEC PNI 能够为没有组态 IP 地址的设备分配一个地址。可在西门子工业在线支持 Internet 
页面中的以下条目 ID 下找到 SINEC PNI：109776941 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/http://
support.automation.siemens.com/WW/view/de/109776941)。

• STEP 7
• CLI（通过串行接口）

有关详细信息，请参见“命令行接口”组态手册。

如需组态手册，可访问 Internet 上 SIEMENS 工业自动化与驱动的服务与支持页面的下列

条目 ID。
– SCALANCE W780/W740 命令行接口 - 条目 ID 62515451 (http://

support.automation.siemens.com/WW/view/en/62515451)
– SCALANCE W770/W730 命令行接口 - 条目 ID 89534887 (http://

support.automation.siemens.com/WW/view/en/89534887)
– SCALANCE W760/W720 命令行接口 - 条目 ID 89534699 (http://

support.automation.siemens.com/WW/view/en/89534699)

要求

• 设备属性中已启用“在设备上设置 IP 地址”(Set IP address on device)。有关更多详细信

息，请参见“PROFINET 设备寻址”。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3036 编程和操作手册, 11/2022

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/109776941
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/109776941
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/109776941
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/62515451
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/62515451
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89534887
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89534887
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89534699
http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89534699


编辑属性和参数

编辑选项

可使用以下选项编辑属性和参数：

• 硬件和网络编辑器

插入网络组件后，即可编辑属性和参数，如设备名。有关更多详细信息，请参见“硬件

和网路编辑器”。

• Web Based Management (WBM) 
可使用所提供的 HTML 页面（WBM 页）访问这些参数和属性。每一个 WBM 页面都有自

己的帮助页面用于描述相关属性和参数。有关详细信息，请参见“基于 Web 的管理”的

组态手册。

– SCALANCE W700 符合 IEEE 802.11ax 基于 Web 的管理 - 条目 ID：109797832 (https://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/109797832)

– SCALANCE W71700 符合 IEEE 802.11ac 基于 Web 的管理 - 条目 ID：109762413 
(https://support.automation.siemens.com/WW/view/en/109762413)

– SCALANCE W780/W740 符合 IEEE 802.11n 基于 Web 的管理 - 条目 ID：62382125 
(https://support.automation.siemens.com/WW/view/en/62382125)

– SCALANCE W770/W730 符合 IEEE 802.11n 基于 Web 的管理 - 条目 ID：89535155 
(https://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89535155)

– SCALANCE W760/W720 符合 IEEE 802.11n 基于 Web 的管理 - 条目 ID：89535534 
(https://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89535534)

• Command Line Interface
设备的所有组态设置都可使用 CLI 来完成。CLI 提供的选项与基于 Web 的管理 (WBM) 相
同。有关详细信息，请参见命令行接口的组态手册。

– SCALANCE W700 符合 IEEE 802.11ac 命令行接口 - 条目 ID：109797831 (https://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/109797831)

– SCALANCE W1700 符合 IEEE 802.11ac 命令行接口 - 条目 ID：109762412 (https://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/109762412)

– SCALANCE W780/W740 符合 IEEE 802.11n 命令行接口 - 条目 ID：62515451 (https://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/62515451)

– SCALANCE W770/W730 符合 IEEE 802.11n 命令行接口 - 条目 ID：89534887 (https://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/89534887)

– SCALANCE W760/W720 符合 IEEE 802.11n 命令行接口 - 条目 ID：89534699 (https://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/89534699)
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可用性 
设置的可用性取决于 　
• 设备模式

• 组态模式

• 设备

设备模式

SCALANCE W 支持以下设备模式：　

• 接入点模式

• 客户端模式

组态模式

可使用以下组态模式：　

• 离线组态

可在首次离线时组态 PC 站。在该模式下，只有不需要连接到设备的设置可用。　

• 在线组态模式

如果已连接设备并且“基于 Web 的管理”已启动，则在工作区域会出现其它页面。在在

线帮助中，这些页面包含注意事项“此页面仅在在线连接设备后可用”。某些设置包含

附加信息“仅在线时可用”。

基于 Web 的管理可以通过下列方法启动：

– 从导航面板中选择“Management”并单击“Web Based Management”。 
– 启动 Web 浏览器并在地址栏中输入设备的 IP 地址或 URL。 

设备
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有些设置取决于设备。在线帮助中的名称具有以下含义：

SCALANCE 
W740

所描述的章节/部分/设置仅与以下设备相关。

SCALANCE W748-1 RJ45
SCALANCE W748-1 M12

SCALANCE 
W780

所描述的章节/部分/设置仅与以下设备相关。

SCALANCE W788-1 M12
SCALANCE W788-2 M12
SCALANCE W788-2 M12 EEC
SCALANCE W788-1 RJ-45
SCALANCE W788-2 RJ-45
SCALANCE W786-1 RJ-45
SCALANCE W786-2 RJ-45
SCALANCE W786-2IA RJ-45
SCALANCE W786-2 SFP

SCALANCE 
W770 

所描述的章节/部分/设置仅与以下设备相关。

SCALANCE W774-1 RJ45
SCALANCE 
W730 

所描述的章节/部分/设置仅与以下设备相关。

SCALANCE W734-1 RJ45
SCALANCE 
W760 

所描述的章节/部分/设置仅与以下设备相关。

SCALANCE W761-1 RJ-45
SCALANCE 
W720 

所描述的章节/部分/设置仅与以下设备相关。

SCALANCE W721-1 RJ-45
SCALANCE W722-1 RJ-45
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W700 SCALANCE W788-1 M12
SCALANCE W788-2 M12
SCALANCE W788-2 M12 EEC
SCALANCE W788-1 RJ-45
SCALANCE W788-2 RJ-45
SCALANCE W786-1 RJ-45
SCALANCE W786-2 RJ-45
SCALANCE W786-2IA RJ-45
SCALANCE W786-2 SFP
SCALANCE W774-1 RJ45
SCALANCE W761-1 RJ45
SCALANCE W748-1 RJ45
SCALANCE W748-1 M12
SCALANCE W734-1 RJ45
SCALANCE W721-1 RJ45
SCALANCE W722-1 RJ45

W1700 SCALANCE W1788-1 M12
SCALANCE W1788-2 M12
SCALANCE W1788-2 M12 EEC
SCALANCE W1788-2IA M12
SCALANCE  W1748-1 M12

WxM700 SCALANCE WUM 766-1
SCALANCE WUM 763-1
SCALANCE WAM 766-1
SCALANCE WAM 766-1 EEC
SCALANCE WAM 763-1
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接入点 SCALANCE W788-1 M12
SCALANCE W788-2 M12
SCALANCE W788-2 M12 EEC
SCALANCE W788-1 RJ-45
SCALANCE W788-2 RJ-45
SCALANCE W786-1 RJ-45
SCALANCE W786-2 RJ-45
SCALANCE W786-2IA RJ-45
SCALANCE W786-2 SFP
SCALANCE W774-1 RJ45
SCALANCE W761-1 RJ45
SCALANCE W1788-1 M12
SCALANCE W1788-2 M12
SCALANCE W1788-2 M12 EEC
SCALANCE W1788-2IA M12
SCALANCE WAM 766-1
SCALANCE WAM 766-1 EEC
SCALANCE WAM 763-1

客户端 SCALANCE W748-1 RJ45
SCALANCE W748-1 M12
SCALANCE W734-1 RJ45
SCALANCE W721-1 RJ45
SCALANCE W722-1 RJ45
SCALANCE W1748-1 M12
SCALANCE WUM 766-1
SCALANCE WUM 763-1

创建和删除条目

例如，可以在 Syslog 客户端上创建和删除条目。此过程在所有页面上均有效。

创建新条目

1. 在网络或设备视图中选择设备。　

2. 在巡视窗口中打开设备属性。　

3. 在巡视窗口中选择“System > Syslog client”。 　
4. 输入 Syslog 服务器的 IP 地址。

5. 在表中单击。在快捷菜单中选择条目“New entry”。随即会在表中生成一个新条目。
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删除条目

1. 在表中选择所需条目。

2. 在快捷菜单中选择“Delete”条目。

常用按钮

• 用“Refresh”更新显示

显示当前参数的页面底部有一个“Refresh”按钮。单击该按钮可为当前页面请求设备的

新信息。

• 使用“Transfer to table”保存所有端口的设置

用于组态多个端口的页面包含两个表。在第一个表中，可对所有端口进行设置并将这些

设置传送到第二个表。第一个表的 后一列中有一个“Transfer to table”按钮。单击该按钮

可保存对所有端口进行的设置。

下载组态时的错误消息

下载期间可能出现的问题

将组态下载到 SCALANCE 设备时，将在输出窗口中显示有关下载过程进度的状态消息。  
如果在下载到设备期间出现问题，则通常是由以下原因之一引起的： 
• 项目中的 SCALANCE 设备不正确

• 固件版本不正确

• SCALANCE 设备未连接至组态 PC。

错误消息

当无法建立连接时，下载期间会出现以下错误消息：

可能的错误 可能的原因 可能的纠正方法

错误消息“目标设备当前无法接受数据

下载”

目标设备当前与 IO 控制器保持激活应用

关系。

禁用 IO 控制器和 
SCALANCE 设备之间的应

用关系。

目标设备上的 TIA 组态接口禁用。 通过 WBM 或 CLI 启用 
SCALANCE 设备上的 TIA 
组态接口。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3042 编程和操作手册, 11/2022



显示信息

版本

该页面会显示设备的硬件和软件版本。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

表 1 包含以下列：

• 硬件 (Hardware)
– 基本设备

显示基本设备。

– WLAN X
显示可用的 WLAN 接口。一个设备 多可以有两个 WLAN 接口。

• 名称 (Name)
显示设备或模块的名称。

• 修订 (Revision)
显示设备的硬件版本。对于无线卡，如果启用了 WLAN 接口，将仅显示一个版本。

• 部件编号 (Article number)
显示设备或所述模块的部件编号。

表 2 包含以下列：

• 软件 (Software)
– Firmware

显示当前固件版本。如果下载了新的固件文件，并且尚未重启设备，则在此处显示已

下载固件文件的固件版本。下次重启后会激活并使用下载的固件。

– Bootloader
显示存储在设备上的引导软件的版本。

– Firmware_Running
显示设备上当前使用的固件版本。

• 说明 (Description)
显示软件的简要说明。
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• 版本 (Version)
显示软件版本的版本号。

• 日期 (Date)
显示软件版本的创建日期。

I&M

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面包含具体设备的供应商信息以及维护数据（如订货号、序列号、版本号等）。无法对

该页面上的任何内容进行组态。

显示值说明

该表格包括以下行：

• 制造商 ID (Manufacturer ID)
显示制造商 ID。  

• 订货号 (Article number)
显示订货号。  

• 基本 MAC 地址 (Basic MAC Address)
显示 IPv4 接口的 MAC 地址。  

• 序列号 (Serial Number)
显示序列号。  

• 硬件版本 (Hardware revision)
显示硬件版本。  

• 软件版本 (Software version)
显示软件版本。  

• 修订计数器 (Revision counter)
显示修订计数器：从初始调试开始计数的修订版计数器

• 修订日期 (Revision Date)
上次修订的日期和时间

• 功能标签 (Function Tag)
显示设备的功能标签（工厂标识）。工厂标识 (HID) 是通过 STEP 7 的 HW Config 在设备

组态过程中创建的。
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• 位置标签 (Location tag)
显示设备的位置标签。位置标识符 (LID) 是通过 STEP 7 的 HW Config 在设备组态过程中

创建的。

• 日期 (Date)
显示通过 STEP 7 的 HW Config 组态设备时创建的日期。

• 说明 (Description)
显示通过 STEP 7 的 HW Config 组态设备时创建的说明。

ARP/邻居表

ARP 表

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

MAC 地址和 IP 地址的分配   
使用地址解析协议 (ARP) 时，MAC 地址到 IPv4 地址的分配具有唯一性。该分配情况由各网

络节点记录在自己的 ARP 表中。此页面显示设备的 ARP 表。 

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示获取行条目所用的接口。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示目标设备或源设备的 MAC 地址。

• IP 地址 (IP address)
显示目标设备的 IP 地址。

• 介质类型 (Media Type)
显示连接的类型。

– 动态 (Dynamic)
设备自动识别地址数据。

– 静态 (Static)
地址作为静态地址输入。
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IPv6 邻居表

MAC 地址和 IPv6 地址的分配   
借助 IPv6 邻居表，MAC 地址到 IPv6 地址的分配具有唯一性。该分配情况由各网络节点记录

在自己的邻居表中。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示获取行条目所用的接口。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示目标设备或源设备的 MAC 地址。

• IP 地址 (IP Address)
显示目标设备的 IPv6 地址。

• 介质类型 (Media Type)
显示连接的类型。

– “动态”(Dynamic)
设备自动识别到地址数据。

– 静态 (Static)
地址作为静态地址输入。

日志表

事件日志

记录事件     

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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设备允许用户记录发生的事件，有些事件可以在“系统 > 事件”(System > Events) 中指定。这

样（举例来说）便可记录身份验证尝试失败的时间或某端口连接状态发生变化的时间。即使

在设备关闭后，事件日志表的内容仍可保留。

说明

• 严重程度过滤器 (Severity Filters)
可以根据严重程度过滤表中的条目。选中表格上方所需条目的复选框。 

说明

对于每种严重程度，表中 多可以包含 2000 个条目。如果一种严重程度已达到条目的

大数目，则会覆盖表中 早有关此严重程度的条目。该表会永久保存在内存中。

– Info
信息

– 如果启用该参数，则会显示“信息”(Info) 类别的所有条目。 
– Warning

警告

如果启用该参数，则会显示“警告”(Warning) 类别的所有条目。 
– Critical

严重

如果启用该参数，则会显示“严重”(Critical) 类别的所有条目。

该表格包括以下列：

– 重启 (Restart)
统计自上次复位为出厂设置以来的重启次数，并显示与发生的事件对应的设备重启。

– 系统运行时间 (System Up Time)
显示在所描述的事件发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

– 系统时间 (System Time)
显示所描述事件发生的日期和时间。

如果已设定系统时间，则还会显示事件发生的时间。

– 严重程度 (Severity)
显示消息的严重程度。

– 日志消息 (Log Message)
显示已发生事件的简要说明。可在组态手册的附录 D 中找到可能消息的列表。
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WLAN 验证日志

记录验证尝试

此页面通过表格形式显示验证尝试成功或失败的信息。无法对该页面上的任何内容进行组

态。   

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值

• Severity Filters
可以根据严重程度过滤表中的条目。要显示所有条目，请启用或禁用所有参数。

说明

对于每种严重程度，表中 多可以包含 2000 个条目。如果一种严重程度已达到条目的

大数目，则会覆盖表中 早有关此严重程度的条目。该表会永久保存在内存中。

– Info
信息

如果启用该参数，则会显示“Info”类别的所有条目。

– Warning
警告

如果启用该参数，则会显示“Warning”类别的所有条目。

– Critical
严重

如果启用该参数，则会显示“Critical”类别的所有条目。

该表包括以下列：

• Restart
统计自上次复位为出厂设置以来的重启次数，并显示与发生的事件对应的设备重启。

• System Up Time
显示在所描述的故障发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

• System time
如果设置了系统时间，会则显示所述的正在发生事件的日期和时间。
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• Severity
显示消息的严重程度。

• Log Message
显示已发生事件的简要说明。可在组态手册的附录 D 中找到可能消息的列表。

按钮

• Clear
单击此按钮可删除日志文件的内容。无论在“Severity Filters”中作出了何种选择，均会删

除所有条目。

还会清空显示画面。仅当将设备恢复为出厂设置并重启设备后，才会复位重启计数器。

• Show all
单击该按钮可在 WBM 页面上显示所有条目。请注意，显示所有消息可能会花费一些时间。

• Next
单击该按钮可转至下一页。

• Prev
单击该按钮可转至上一页。

故障

错误状态   
如果出现故障，则会显示在此页面。在设备上，通过红色故障 LED 点亮来指示故障。

将指示设备的内部错误以及在下列页面上组态的错误：

• “系统 > 事件”(System > Events)
• “系统 > 故障监视”(System > Fault Monitoring)
始终从上次系统启动后开始计算错误时间。 
如果没有错误，则故障 LED 将熄灭。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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说明

• 已通知故障数 (No. of Signaled Faults)
指示故障 LED 点亮的频率，而不是出现故障的次数。

• “复位计数器”(Reset counter) 按钮

此按钮用于重置编号。重启后，计数器将复位。

该表包含以下列：

• 故障时间 (Fault Time)
显示在所描述的故障发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

• 故障描述 (Fault Description)
显示已发生错误的简要说明。

• 清除故障状态 (Clear Fault State)
有些故障可以确认，并将它们从错误列表中删除，例如，“冷/热启动”事件中的故障。

可以通过“清除故障状态”(Clear Fault State) 按钮确认这些故障，或将其从故障列表中删

除。

冗余

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面显示有关生成树和根网桥设置的 新信息。

• 如果关闭生成树，则只显示有关该设备的基本信息。

• 如果打开“生成树”(Spanning Tree)，则会显示“实例 ID”(Instance ID) 下拉列表中选择的

实例状态的相关信息，并在表格中显示已组态端口的相关信息。显示的信息取决于生成

树模式。
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说明

该页面包含以下框：

• 生成树模式 (Spanning Tree Mode)
显示设置模式。在“第 2 层 > 组态”(Layer 2 > Configuration) 和“第 2 层 > MSTP > 常
规”(Layer 2 > MSTP > General) 中指定模式。

可以使用以下值：

– '-'
– STP
– RSTP
– MSTP

• 实例 ID (Instance ID)
显示实例编号。该参数取决于组态的模式。

• 网桥优先级 (Bridge Priority)/根优先级 (Root Priority)
根据网桥优先级来确定哪台设备会成为根网桥。优先级 高的网桥（换句话说，此参数

的值 小）将成为根网桥。如果网络中有多个设备具有相同优先级，则 MAC 地址数值

小的设备将成为根网桥。网桥优先级和 MAC 地址这两个参数一起构成网桥标识符。由于

根网桥管理所有路径的变更，出于帧延迟的考虑，根网桥应该尽可能处在中心位置。网

桥优先级的值是 4096 的整数倍数，值范围从 0 到 32768。
• 网桥地址 (Bridge Address)/根地址 (Root Address)

网桥地址显示设备的 MAC 地址，根地址显示根网桥的 MAC 地址。

• 根开销 (Root Cost)
从该设备到根网桥的路径开销。

• 网桥状态 (Bridge Status)
显示网桥的状态，例如，设备是否为根网桥。

• 区域根优先级 (Regional root priority) （仅适用于 MSTP）
相关描述，请参见“网桥优先级”(Bridge priority)/“根优先级”(Root priority) 部分

• 区域根地址 (Regional root address) （仅适用于 MSTP）
显示区域根网桥的 MAC 地址。

• 区域根开销 (Regional Root Cost) （仅适用于 MSTP）
显示从设备到区域根网桥的路径开销。
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该表格包含以下框：

• 端口 (Port)
显示设备通信所用的端口。

• 角色 (Role)
显示端口的状态。可能的值包括：

– Disabled
已从生成树中手动移除端口，生成树将不再考虑该端口。

– Designated
端口从根网桥中转移数据。

– Alternate
端口具有指向网段的备用路径。

– Backup
如果交换机具有多个指向同一网段的端口，则“较差”端口将变为备用端口。

– Root
提供 佳的根网桥路由的端口。

– Master
此端口指向 MST 区域外部的根网桥。

• 状态 (Status)
显示端口的当前状态。这些值只是显示。具体参数取决于组态的协议。可能的状态如下：

– Discarding
端口接收 BPDU 帧。其它入站或出站帧会被丢弃。

– Listening
端口接收和发送 BPDU 帧。端口包括在生成树算法中。其它入站或出站帧会被丢弃。

– Learning
端口主动学习拓扑；即学习节点地址。其它入站或出站帧会被丢弃。

– Forwarding
在重新组态时间后，端口在网络中激活。端口接收和发送数据帧。

• 运行版本 (Oper. Version)
介绍了端口以何种生成树类型运行

• 优先级 (Priority)
如果由生成树计算出的路径可能经过设备的多个端口，则选择优先级 高的端口（也就

是此参数值 小的端口）。可输入的优先级数值介于 0 和 240 之间，步长为 16。如果输

入的值不能被 16 整除，则会自动调整该值。默认值为 128。
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• 路径开销 (Path Cost)
此参数用于计算将要选择的路径。选择具有 小值的路径。如果设备的多个端口具有相

同的值，则选择端口号 小的端口。

如果“开销计算”(Cost Calc.) 值为“0”，则显示自动计算出的值。否则会显示“开销计

算”(Cost Calc) 框的值。

主要根据传输速度来计算路径开销。可达到的传输速度越高，路径开销的值就越低。

快速生成树的典型路径开销值如下：

– 10,000 Mbps = 2,000
– 1000 Mbps = 20,000
– 100 Mbps = 200,000
– 10 Mbps = 2,000,000

• 边缘类型 (Edge Type)
显示连接类型。可能的值包括：

– Edge Port

边缘端口连接到此端口。

– No Edge Port
此端口上有生成树或快速生成树设备。

• 点对点类型 (P.t.P.类型 (Type)
显示点对点链路类型。可能的值包括：

– P.t.P.
对于半双工，认为是点对点链路。

– Shared Media

对于全双工连接，不采用点对点链路。

说明

点对点连接表示在两个设备之间直接连接。而共享介质连接可以是与集线器的连接。
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以太网统计信息

接口统计信息

MIB 中的信息 
此页面显示管理信息库 (MIB) 的接口表中的统计信息。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 输入八位位组 (In Octet)
显示接收到的字节数。

• 输出八位位组 (Out Octet)
显示发送的字节数。

• 输入单播 (In Unicast)
显示已接收的单播帧数。

• 输入非单播 (In Non Unicast)
显示接收到的非单播类型帧的数目。

• 输出单播 (Out Unicast)
显示已发送的单播帧数。

• 输出非单播 (Out Non-Unicast)
显示发送的非单播类型帧的数目。

• “输入错误”(In Errors)
显示所有可能 RX 错误的数目，请参见“数据包错误”(Packet Error) 选项卡。

• “复位计数器”(Reset counter) 按钮

单击“复位计数器”(Reset counter) 可复位所有计数器。重启后计数器复位。
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帧长度

按长度分类的帧 
该页面会显示各个端口接收的各种大小的帧数。无法对该页面上的任何内容进行组态。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

• 端口 (Port)
显示可用端口。

• 帧长度 (Frame lengths)
端口号后面的其它各列包含按照帧长度分类的进入帧的绝对数量。

帧长度分为以下几类：

– 64 Byte
– 65 - 127 Byte
– 128 - 255 Byte
– 256 - 511 Byte
– 512 - 1023 Byte
– 1024 - 大值

• “复位计数器”(Reset counter) 按钮

单击“复位计数器”(Reset counter) 可复位所有计数器。重启后计数器复位。

帧类型

按类型分类的已接收帧  
该页面显示每个端口接收到的“Unicast”、“Multicast”和“Broadcast”类型的帧数量。无法对该

页面上的任何内容进行组态。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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说明

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口和链路汇聚。

• Unicast / Multicast / Broadcast
端口号之后的其它各列包括按照帧类型“Unicast”、“Multicast”和“Broadcast”分类的入站帧

的绝对数量。

• “复位计数器”(Reset counter) 按钮

单击“复位计数器”(Reset counter) 可复位所有计数器。重启后计数器复位。

数据包错误

接收到的坏帧 
该页面显示每个端口接收到多少坏帧。无法对该页面上的任何内容进行组态。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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说明

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口。

• 错误类型 (Error types)
端口号之后的其它各列包括按照其错误分类的到达帧的绝对数量。

在该表的各列中，将根据以下错误进行区分：

– CRC (Cyclic Redundancy Code)
数据包长度在 64 到 2048 字节之间。数据包的 CRC 无效。

– 过小 (Undersize)
数据包长度小于 64 个字节。数据包的 CRC 有效。

– 过大 (Oversize)
数据包大小超过 2048 字节。数据包的 CRC 有效。

– 分段 (Fragments)
数据包长度小于 64 个字节。数据包的 CRC 无效。

– 长帧 (Jabbers)
帧长度超过 2048 个字节。数据包的 CRC 无效。

– 冲突 (Collisions)
在帧中检测到冲突事件。

• “复位计数器”(Reset counter) 按钮

单击“复位计数器”(Reset counter) 可复位所有计数器。重启后计数器复位。

学习表

地址过滤

此页面显示学习表的当前内容。 该表列出了单播地址帧的源地址。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值

该表格包括以下列：

• VLAN-ID
显示节点的 VLAN ID。

说明

只有完成 VLAN 组态，表格中才会显示此列。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示节点的 MAC 地址。

• 状态 (Status)
显示每个地址条目的状态：

– 动态 (Dynamic)
通过从此节点接收帧，学习指定的地址；如果未从此节点接收到其它帧，则在老化时

间结束时删除该节点。

– 无效 (Invalid)
不评估这些值。

• 端口 (Port)
显示访问指定地址的节点时所使用的端口。 设备接收到的目标地址与此地址相匹配的帧

将被转发到此端口。

按钮

• 全部显示 (Show all)
单击该按钮可在页面上显示所有条目。 请注意，显示所有消息可能会花费一些时间。

• 下一页 (Next)
单击该按钮可转至下一页。

• 上一页 (Prev)
单击该按钮可转至上一页。

用于更改页面的下拉列表

从该下拉列表中选择要转至的页面。 

IPv4 路由表

概述

该页面显示当前所使用的路由。
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说明

该表格包括以下列：

• 目标网络 (Destination Network)
显示此路由的目标地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示此路由的子网掩码。

• 网关 (Gateway)
显示此路由的网关。

• 接口 (Interface)
显示此路由的接口。

• 度量 (Metric)
显示此路由的度量。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。

• 路由协议 (Routing Protocol)
显示来源于端口路由表的路由协议。可以是以下条目：

– Connected:已连接路由

– Static:静态路由

– DHCP:通过 DHCP 路由

IPv6 路由表

概述

该页面显示了当前使用的 IPv6 路由。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 目标网络 (Destination Network)
显示此路由的目标地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示此路由的前 长度。
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• 网关 (Gateway)
显示此路由的网关。

• 接口 (Interface)
显示此路由的接口。

• 度量 (Metric)
显示路由的度量。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。

• 路由协议 (Routing Protocol)
显示产生路由表条目的路由协议。可以是以下条目：

– connected：已连接路由

– Static：静态路由

– RIPng：通过 RIPng 路由

– OSPFv3：通过 OSPFv3 路由

– other：其它路由

DHCP 服务器

此页面显示是否通过 DHCP 服务器将 IPv4 地址分配给各个设备。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

• IP 地址 (IP Address)
显示分配给 DHCP 客户端的 IPv4 地址。

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。

• 标识方法 (Identification method)
显示标识 DHCP 客户端的方法。

• 标识值 (Identification value)
显示 DHCP 客户端的 MAC 地址或客户端 ID。

• 分配方法 (Assignment method)
显示 IPv4 地址是以静态方式分配还是以动态方式分配。可在“系统 > DHCP > 静态租

用”(System > DHCP > Static Leases) 中组态静态条目。
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• 分配状态 (Assignment status)
显示分配的状态。

– 已分配 (Assigned)
已使用分配。

– 未使用 (Not used)
未使用分配。

– 检查 (probing)
正在检查分配。

– 未知 (Unknown)
分配状态未知。

• 过期时间 (Expire Time)
显示所分配的 IPv4 地址保持有效的时长。超过该时间后，DHCP 客户端必须请求新的 IPv4 
地址或扩展所分配的 IPv4 地址的租用时间。

LLDP

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

邻居表状态

此页面显示邻居表的当前内容。该表存储 LLDP 代理从所连接设备接收到的信息。在以下部

分设置 LLDP 代理接收或发送信息所使用的接口：“第 2 层 > LLDP”(Layer 2 > LLDP)。

说明

该表包含以下列：

• 系统名称 (System Name)
所连接设备的系统名称。

• 设备 ID (Device ID)
所连设备的设备 ID。设备 ID 与通过 SINEC PNI (STEP 7) 分配的设备名称相对应。如果未

分配设备名称，则显示设备的 MAC 地址。

• 本地接口 (Local Interface)
设备接收信息的端口。
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• 保持时间 (Hold Time)
以秒为单位的保持时间

此处指定的时间是条目持续存储在设备中的时间。在这段时间内，如果设备未从所连设

备接收到任何新信息，则将删除该条目。

• 性能 (Capability)
显示所连设备的性能：

– Router
– Bridge
– Telephone
– DOCSIS Cable Device
– WLAN Access Point
– Repeater
– Station
– Other

• 端口 ID (Port ID)
连接设备的设备端口。如果未分配端口 ID，则显示所连接设备的 MAC 地址。

SNMP

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面显示所创建的 SNMPv3 组。在“系统 > SNMP”(System > SNMP) 中组态 SNMPv3 组。 

说明

该表格包括以下列：

• 组名称 (Group Name)
显示组名称。

• 用户名 (User Name)
显示分配到该组的用户。
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安全性

概述

该页面显示安全设置以及本地和外部用户帐户。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示的值取决于已登录用户的权限。

说明

服务

“Services”列表显示了安全设置。

• Telnet Server
在“System > Configuration”中组态设置

– Enabled：对 CLI 进行加密形式的访问

– Disabled：无法对 CLI 进行加密形式的访问

• SSH Server
在“System > Configuration”中组态设置。

– Enabled：对 CLI 进行加密形式的访问

– Disabled：无法对 CLI 进行加密形式的访问

• SSH Fingerprint
该字段显示 SSH 识别码。

• Web Server
在“System > Configuration”中组态设置

– HTTP/HTTPS：可以通过 HTTP 和 HTTPS 访问 WBM。

– HTTPS：现在，只能通过 HTTPS 访问 WBM。

• SNMP
在“System > SNMP > General”中组态设置。

– “-”（SNMP 已禁用）

不能通过 SNMP 访问设备参数。

– SNMPv1/v2c/v3
可通过 SNMP 版本 1、2c 或 3 访问设备参数。 

– SNMPv3
只可通过 SNMP 版本 3 访问设备参数。 
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• Management ACL（不适用于 WxM76x）
在“Security > Management ACL”中组态设置。

– Disabled:no access restriction
禁用访问控制。

– Enabled:no access restriction
已启用访问控制，但尚未定义任何访问规则。

– Enabled:restricted access only
已启用访问控制，且已定义访问规则。

• Login Authentication
在“Security > AAA > General”中组态设置。

– Local
必须在设备上进行本地验证。

– RADIUS
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

– Local and RADIUS
使用设备上的用户（用户名和密码）以及通过 RADIUS 服务器都可以进行验证。

首先在本地数据库中搜索用户。如果用户不存在，则将发送 RADIUS 请求。

– RADIUS and fallback local
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

只有无法在网络中访问 RADIUS 服务器时，才执行本地验证。

• Password Policy
显示当前正在使用的密码策略。 

本地和外部用户帐户

可在“Security > User Accounts”中组态本地用户帐户和角色。

创建本地用户帐户时，会自动生成外部用户帐户。本地用户帐户所涉及的各个用户均具备登

录设备所需的密码。

在表“External User Accounts”中，将用户与角色相关联，例如，用户“Observer”与角色“user”。
这种情况下，在 RADIUS 服务器上定义用户。角色在设备本地定义。RADIUS 服务器对用户

进行了授权，但相应的组未知或不存在，则设备会检查表“External User Accounts”中是否存

在用户条目。如果存在相应的条目，则表示用户已使用相关角色的权限进行了登录。如果相

应的组在设备上为已知状态，则对两个表进行了评估。为用户分配了较高权限的角色。

说明

仅当在“RADIUS Authorization Mode”下设置“Vendor Specific”的情况下，才会对“External 
User Accounts”表进行评估。

可借助 CLI 访问外部用户帐户。
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“Local User Accounts”表包括以下列：

• User Account
显示本地用户的名称。

• Role
显示用户角色。在“Information > Security > Roles”中可以了解有关角色的功能权限的更

多信息。

所支持的功能权限

此页面显示可在设备上本地使用的功能权限。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录用户的角色。

显示值说明

• Function Right
显示功能权限的编号。将与设备参数相关的不同权限分配给不同的编号。

• Description
显示功能权限的说明。

组

该页面显示了组与角色之间的对应关系。组在 RADIUS 服务器上进行定义。角色在设备上进

行本地定义。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录用户的角色。
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显示值说明

该表格包括以下列：

• Group
显示组的名称。名称与 RADIUS 服务器上的组相匹配。

• Role
显示角色。通过 RADIUS 服务器上的链接组进行身份验证的用户会在设备本地获得此角色

的权限。

• Description
显示链接的说明。

角色

此页面显示在设备上本地有效的角色。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录用户的角色。

说明

该表包含以下列：

• Role
显示角色。

• Function Right
显示角色的功能权限：

– 1
拥有此角色的用户可读取设备参数，但不可更改这些参数。

– 15
拥有此角色的用户既可读取也可更改设备参数。

– 0
此为无法对用户进行身份验证时设备在内部分配的角色。用户被拒绝访问设备。

• Description
显示角色的说明。

• 远程访问 (Remote Access)
显示当前使用的远程访问。
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AP 间阻塞

此页面显示允许与客户端进行通信的设备列表。

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 使用 SCALANCE W780/W770 时
• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。

• 插入了 KEY-PLUG 时：W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00) 或 W700 Security (MLFB 
6GK5907-0PA00)

设置

该表包括以下列：

• Radio
显示与设置相关的可用 WLAN 接口。

• Port
显示与设置相关的 VAP 接口。

• MAC Address
显示可以与客户端通信的设备的 MAC 地址。

• IP Address
显示可以与客户端通信的设备的 IP 地址。

• IP Address Resolution
显示用来解析允许的 IP 地址的 IP 地址。
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WLAN

AP 概述

组态概述     
此页面显示了 WLAN 或 WLAN 接口的这些设置/属性。

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。

说明

表 1 包含以下列：

• Radio
显示可用的 WLAN 接口。

• WLAN Mode
显示传输标准。如果激活了 DFS，则仅显示后 为“DFS”的组态的传输标准，而不额外显

示传输标准“802.11h”。 
• Configured Channel

显示组态的通道。如果显示“Auto”，则接入点将自行搜索空闲通道。

• Alternative DFS Channel
如果 DFS 功能已启用，则显示为接入点组态的备用通道。

如果显示“Auto”，则接入点将自行搜索备用通道。

如果已激活 DFS 功能，并且接入点在花费 60 秒时间搜索竞争雷达信号后才开始使用所

选通道进行通信，将显示文本“scanning ...”而不是通道。

• Operational channel
显示接入点通信时所使用的通道（包括频率）。

还会显示 80 MHz 时的通道范围。 
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• Channel Width [MHz]
显示所设置的通道带宽。

– 20 MHz
– 40 MHz（仅限 IEEE 802.11n/ac/ax）
– 80 MHz（仅限 IEEE 802.11ac/ax）
– 160 MHz (IEEE 802.11ac)

• iFeatures
显示使用哪些 iFeatures。 
– "-"

不使用 iFeatures。
• Status

显示 WLAN 接口的状态。

– enabled
WLAN 接口已启用。

– disabled
WLAN 接口已禁用。

表 2 包含以下列：

• Radio
在此列中显示可用的 WLAN 接口。

• Port
显示虚拟接入点 (VAP) 的端口。

• MAC Address
显示虚拟接入点的 MAC 地址。

• SSID
显示 SSID。

• PMF （仅适用于 W1700）
显示管理帧是否经加密保护。

– disabled
管理帧未加密。

– required
管理帧始终加密。仅当 WLAN 客户端也支持 PMF 时，才能建立到接入点的连接。

– optional
管理帧是否加密取决于 WLAN 客户端是否支持。
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• Security
显示所采用的验证方法。 
如果采用的验证方法是“Open System + Encryption”或“Shared Key”，则这两种验证方法都

会显示“Encrypted (WEP/AES)”。
• Status

显示 WLAN 接口的状态。

– enabled
WLAN 接口已启用。

– disabled
WLAN 接口已禁用。

客户端列表

登录的客户端    
此页面显示通过接入点登录的客户端以及其它信息，例如状态、信号强度、MAC 地址。

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。

显示值

• Associated stations
显示登录到接入点的客户端数量。

该表包括以下列：

• AID（相关 ID）
显示客户端的连接 ID。如果客户端通过 VAP 接口与接入点相连，则为该客户端分配一个

连接 ID。此连接 ID 在 VAP 接口内是唯一的。如果两个客户端在不同的 VAP 接口登录，则

两个客户端都可接收同样的 ID。
• Radio

显示可用的 WLAN 接口。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3070 编程和操作手册, 11/2022



• Frequency band (WxM 76x)
显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz

• Port
显示 VAP 接口。

• Type
显示客户端类型，例如“Sta”代表 IEEE 802.11 标准客户端。

• MAC address
显示客户端的 MAC 地址。

• System Name
如果客户端将其系统名称告知接入点，则将显示客户端的系统名称。不是所有客户端都

支持这一参数。

• Channel
显示客户端与接入点进行通信时所使用的通道。

• Signal Strength [dBm]
显示以 dBm 为单位的已连接客户端的信号强度。

• Signal Strength [%]
显示百分比形式的已连接客户端的信号强度。

• Age [s]
显示自上次客户端活动以来所经过的时间。

• Security
显示所采用的验证方法。

如果采用的验证方法是“开放式系统 + 加密”或“共享密钥”，则这两种验证方法都会

显示“已加密 (WEP/AES)”。
• WLAN Mode

显示传输标准。如果激活了 DFS，则仅显示组态的传输标准“802.11a”，而不额外显示传

输标准“802.11h”。
• Data Rate [Mbps]

显示 大数据传输率（单位：兆位每秒）。

• State
显示连接的当前状态，例如“connected”表示客户端已连接到 AP，并随时可与 AP 通信。
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WDS 列表

接入点之间的通信     
在正常运行时，接入点将充当网络的接口与客户端通信。但是，有时会存在多个接入点需要

彼此互相通信的情况，例如，在需要扩展无线覆盖范围或设置无线骨干时。对于 WDS
（Wireless Distributed System，无线分布式系统）支持此模式。

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。

此页面显示接入点 WDS 连接的相关信息。

显示值

该表格包括以下列：

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

• 端口 (Port)
显示端口。

• BSSID
显示 WDS 伙伴的 MAC 地址。

• WDS ID
显示 WDS 伙伴的名称。

• 通道 (Channel)
显示接入点与 WDS 伙伴进行通信时所使用的通道。

• 信号强度 [dBm] (Signal Strength [dBm])
显示以 dBm 为单位的已连接接入点的信号强度。

• 信号强度 [%] (Signal Strength [%])
显示百分比形式的接入点信号强度。

• 安全 (Security)
显示所采用的验证方法。

如果采用的验证方法是“开放式系统 + 加密”或“共享密钥”，则这两种验证方法都会

显示“已加密 (WEP/AES)”。
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• 大数据传输速率 [Mbps] (Max. Data Rate [Mbps])
显示 大数据传输速率，单位为兆位每秒。

• 状态 (State)
显示 WDS 连接的当前状态。

AP 重叠

重叠通道       

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。

为实现 佳数据吞吐量，所设置的无线通道不能被其它接入点使用。在 2.4 GHz 频段

（802.11b、802.11g 或 802.11n）中，通道存在重叠现象，因此接入点不仅占用组态的通道，

还会占用两条或三条相邻通道。因此，应确保与邻近的接入点间具有足够大的通道间隔。 
此 WBM 页面显示设置的通道（2.4 GHz 或 5 GHz）或相邻通道 (2.4 Ghz) 上可见的所有接入

点。如果此处有输入内容，则接入点的 大数据吞吐量以及接入点的通信链接可用性都有可

能被削弱。

说明

表 1 包含以下列：

• Radio
显示可用的 WLAN 接口。

• Aging Time [min]
指定列表中条目的生命周期。如果接入点未激活的时间超过设定的时间，则将其从列表

中删除。

说明

更改老化时间

老化时间即为 WLAN 设置。因此，如果更改老化时间，则会短暂中断 WLAN 连接以接受

新值。
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表 2 包含以下列：

• Radio
在此列中显示可用的 WLAN 接口。

• Frequency band (WxM 76x)
显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz

• Type
显示 WLAN 接口的模式。

• SSID
显示接入点的 SSID。

• BSSID
显示接入点的 MAC 地址。

• System Name
显示 SCALANCE W 设备的系统名称。输入内容取决于接入点。不是所有接入点都支持这

一参数。

• Channel
指示接入点用于进行通信的通道。

• Signal Strength [dBm]
显示以 dBm 为单位的接入点信号强度。

• Signal strength [%]
显示接入点的信号强度百分比。

• Age [s]
显示自上次接入点活动以来所经过的时间。

• Security
显示所采用的验证方法。 

• WLAN Mode
显示传输标准。如果激活了 DFS，则仅显示后 为“DFS”的组态的传输标准，而不额外显

示传输标准“802.11h”。 
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客户端概述

组态概述

此页面显示现有客户端及其组态的概述。     

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 使用客户端或处于客户端模式下的接入点。

显示值

• Radio
在此列中显示可用的 WLAN 接口。

• WLAN Mode
显示传输标准。

• MAC Mode
显示向接口分配 MAC 地址的方式。

– Automatic
客户端自动采用其通过以太网接口接收的第一帧的源 MAC 地址。

– Manual
手动输入地址

– Own
客户端将以太网接口的 MAC 地址用于 WLAN 接口。

– Layer 2 Tunnel
客户端的 WLAN 接口使用以太网接口的 MAC 地址。同时也会将连接到客户端以太网

接口的 MAC 地址通知给网络。 多可使用八个 MAC 地址。

• MAC address
显示 WLAN 接口的 MAC 地址。

• Operational channel
显示与客户端相连接的接入点的通道。
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• Channel Width [MHz] (W700)
显示通道带宽。

– 20
通道带宽为 20 MHz

– 40 up
通道带宽为 40 MHz。使用组态的通道以及高于其带宽的相邻通道。

– 40 down
通道带宽为 40 MHz。使用组态的通道以及低于其带宽的相邻通道。

说明

通道带宽 40 MHz 和频段 2.4 GHz
如果接入点在组态的通道中或者在相邻的通道中检测到其它接入点，则原接入点会将

通道带宽从 40 MHz 更改为 20 MHz。如果在接入点上设置“空闲”通道，则该接入

点将使用 40 MHz 的通道带宽。

• Channel Width [MHz] (W1700/WxM76x)
显示所设置的通道带宽。

– 20 MHz
– 40 MHz（仅限 IEEE 802.11ac/ax）
– 80 MHz（仅限 IEEE 802.11ac/ax）
– 160 MHz (IEEE 802.11ac)

• Connected BSSID
此框显示与客户端相连的接入点的 MAC 地址。

• Connected SSID
此框显示与客户端相连的接入点的 SSID。

• Security
显示所采用的验证方法。

如果采用的验证方法是“开放式系统 + 加密”或“共享密钥”，则这两种验证方法都会

显示“已加密 (WEP/AES)”。
• Context

显示使用的安全上下文。 
• iFeatures

显示使用哪些 iFeatures。
– -

不使用 iFeatures。
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• Max. Data Rate [Mbps] 
显示 大的数据传输速度（单位：兆位每秒）。

• Status
显示 WLAN 接口的状态。

– enabled
WLAN 接口已启用。

– disabled
WLAN 接口已禁用。

可用 AP

可用接入点

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 使用客户端或处于客户端模式下的接入点。

此页面显示对客户端可见的所有接入点。列表中还包括客户端因组态而无法连接的接入点。

说明

激活 iPCF 模式后的显示内容

如果激活 iPCF 模式，显示内容会有所不同。由于客户端在这种情况下不会运行后台扫描，因

此仅会显示当前已经与客户端建立连接的接入点。 

显示值

该表包括以下列：

• Radio
显示对接入点可见的 WLAN 接口。

• Frequency band (WxM76x)
显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz

• SSID
显示接入点的 SSID。
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• BSSID
显示接入点的 MAC 地址。

• System Name
显示接入点的系统名称。输入内容取决于接入点。不是所有接入点都支持这一参数。

• Channel
显示接入点传输或通信时所使用的通道。

• Signal Strength [dBm]
显示以 dBm 为单位的接入点信号强度。

• Signal Strength [%]
显示百分比形式的接入点信号强度。

• Type
显示 WLAN 接口的模式。

• Security
显示所采用的验证方法。

如果采用的验证方法是“开放式系统 + 加密”或“共享密钥”，则这两种验证方法都会

显示“已加密 (WEP/AES)”。
• WLAN Mode

显示传输标准。如果激活了 DFS，则仅显示组态的传输标准“802.11a”或“802.11n”，而不

额外显示传输标准“802.11h”。
• Status

显示接入点的状态，例如接入点是否可用。

强制漫游

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。

设备会周期性监视与 IP 地址的连接。为此，设备会以固定时间间隔向已组态的目标 IP 地址

发送回送消息 (ping)。 
此 WBM 页面显示了连接的当前状态。还显示了当前是否存在漫游。
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显示值

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示可用 VAP 接口。

• 目标地址/状态 (Destination Address / State)
显示监视的目标地址以及连接状态。在“接口 > WLAN > 强制漫游”(Interfaces > WLAN 
> Force Roaming) 中组态目标地址。

– 未组态

未组态目标地址。

– 空闲

组态不完整。

– 接通

目标地址可访问。

– 断开

目标地址不可访问。

• IP 故障时强制漫游 (Force Roaming on IP down)
指示当前是否在执行漫游。 
– 未激活

未执行漫游。

– 激活

正在执行漫游。目标地址均不可访问。

IP 映射表

多台设备通过一台客户端访问 WLAN

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 使用客户端或处于客户端模式下的接入点。

如果使用 IP 映射，则能够实现多台 SCALANCE W 设备通过一台客户端访问 WLAN。这意味着，

不需要为每台 SCALANCE W 设备配置各自的 WLAN 客户端。仅当连接的 SCALANCE W 设备
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仅通过 IP 帧进行寻址时，才可能实现以上目标。MAC 地址级别（ISO/OSI 第 2 层）的通信

可以通过以下方式建立： 
• 通过其 MAC 地址在客户端上进行组态的一个组件建立，

• 通过 多八个组件来建立（如果选择“Layer 2 Tunnel”功能）。

对于客户端下游多台 SCALANCE W 设备进行基于 MAC 地址的通信的工业应用而言，“Layer 
2 Tunnel”设置可满足其要求。采用此设置的客户端无法连接标准 Wi-Fi 接入点。

客户端会维护一份 MAC 地址和 IP 地址分配表，以将入站的 IP 帧发送到正确的 MAC 地址。此 
WBM 页面显示了该表。

说明

IP 映射表的显示

如果在设备上组态的 MAC 模式为“Layer 2 Tunnel”，则不会显示 IP 映射表。

说明

该表格包括以下列

• MAC Address
从接入点的角度来看位于 WLAN 客户端下游的设备的 MAC 地址。

• IP Address
由 WLAN 客户端管理的此设备 IP 地址。

• Type
有两种类型可供选择：

– system
信息与 WLAN 客户端自身相关。

– learned
信息与 WLAN 客户端下游的设备相关。

MAC 模式

由客户端发往接入点的帧始终将 WLAN 客户端的 MAC 地址作为源 MAC 地址。因此，在接

入点的“学习表”中，只包含 WLAN 客户端的 MAC 地址。

如果客户端下游有多台 SCALANCE W 设备，则不应启用“Automatic”选项。在这种情况下，会

不加选择地将 MAC 地址分配给通过以太网发送信号的第一台 SCALANCE W 设备。如果接入

点和客户端之间仅存在 IP 通信，则可以保留默认设置“Own”。 
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如果基于 MAC 地址的帧还由客户端下游的 SCALANCE W 设备发送，则需要选择设置

“Manual”、“Automatic”或“Layer 2 Tunnel”。MAC 模式的选择取决于 SCALANCE W 设备。 

背景噪声

该页面显示通道的背景噪声。

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。

说明

• Connector
显示相关天线连接器的名称。

• Channel [dBm]
显示设置通道的背景噪声。

• Extended Channel [dBm]
显示扩展通道 (HT-40) 的背景噪声。

无线电接口信息

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 使用客户端或处于客户端模式下的接入点。

该页面包含有关通道和天线背景噪声的信息。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3081



显示值

“背景噪声”(Background noise) 表包含以下列：

• 连接器 (Connector)
显示相关天线连接器的名称。

• 通道 [dBm] (Channel [dBm])
显示设置通道的背景噪声。

• 扩展通道 [dBm] (Extended Channel [dBm])
显示扩展通道 (HT-40) 的背景噪声。

“天线信息”(Antenna information) 表包含以下列：

• 无线电接口 (Radio interface)
显示可用的 WLAN 接口。

• SSID
显示接入点的网络名称。

• BSSID
显示接入点的 MAC 地址。

• 信号强度 R1Ax (Signal strength R1Ax)
显示每条天线的信号强度（单位为 dBm）。 

• DTAS
显示当前使用的发射天线。  

WLAN 统计信息

错误

此页面显示客户端中每个 WLAN 接口或接入点中每个 VAP 已收发的错误帧数量。如果错误

数增加，则应检查 WLAN 接口的设置、SCALANCE W 设备的安装及连接质量。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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说明

Sent Errors 表包含以下列：

• Interface
显示应用条目的接口。

• Error types
WLAN 接口之后的其它各列包括按照其错误类型发送的数据帧绝对数量。

表中的列会区分以下错误类型：

– Transmission Errors
显示已发送的错误数据帧的数量和百分比。

– Retry Count
显示需要一次或多次重试才成功发送的数据帧的数量和百分比。 

Received Errors 表包含以下列：

• Interface
显示应用条目的 WLAN 接口。

• Received Errors
显示已接收的错误数据帧的数量和百分比。

已发送管理帧

此页面显示每个 VAP 接口计数的对登录或注销做出响应的帧的数量。 

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。
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显示值

该表包括以下列：

• Interface
显示应用条目的 VAP 接口。

• Frames
– Management Frames

显示管理帧数

– Association Requests
显示与登录相关的请求关联帧数。

– Association Responses
显示与登录相关的响应关联帧数。

– Disassociation Requests
显示与登录相关的请求取消关联帧数。

– Authentication Requests
显示与登录相关的请求验证帧数。

– Authentication Responses
显示与登录相关的响应验证帧数。

– Deauthentication Requests
显示与登录相关的请求取消验证帧数。

已发送数据帧

此页面显示每个 VAP 接口已发送的帧数量。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值

该表包括以下列：

• Interface
显示应用条目的 VAP 接口。

• Frame Types
VAP 接口之后的其它各列包括按照帧类型分类的发送帧绝对数量。

在该表的各列中，根据以下帧类型进行区分： 
– Data Frames

显示已发送的数据帧数。

– Multicast/Broadcast Frames
显示已发送的多播帧和广播帧数。

– Unicast Frames
显示已发送的单播帧数。

– Average Data Rate
显示发送 后数据帧的平均数据传输率。

已接收管理帧

此页面显示每个 VAP 接口计数的对登录或注销做出响应的帧的数量。 

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。
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显示值

该表包括以下列：

• Interface
显示应用条目的 VAP 接口。

• Frame
– Management Frames

显示管理帧数

– Association Requests
显示与登录相关的请求关联帧数。

– Association Responses
显示与登录相关的响应关联帧数。

– Disassociation Requests
显示与登录相关的请求取消关联帧数。

– Authentication Requests
显示与登录相关的请求验证帧数。

– Authentication Responses
显示与登录相关的响应验证帧数。

– Deauthentication Requests
显示与登录相关的请求取消验证帧数。

已接收数据帧

此页面显示每个 VAP 接口已接收的帧数量。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值

该表包括以下列：

• Interface
显示应用条目的 VAP 接口。

• Frame types
VAP 接口之后的其它各列包括按照帧类型分类的接收帧绝对数量。

在该表的各列中，根据以下帧类型进行区分： 
– Data Frames

已接收的数据帧数。

– Multicast/Broadcast Frames
显示已接收的多播帧和广播帧数。

– Unicast Frames
显示已接收的单播帧数。

– Average Data Rate
显示接收 后数据帧的平均数据传输率。

WLAN iFeatures

iREF 客户端列表

此页面显示登录到接入点的客户端用来通信的天线连接器。也显示 WLAN 接口的信号强度和 
MAC 地址等信息。

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 使用 SCALANCE W780 时
• 使用 SCALANCE W770 时
• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。

• 插入了 KEY-PLUG 时：W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00)

显示值

• Associated stations
显示登录到接入点的客户端数量。
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该表包括以下列：

• AID (Associated ID)
显示客户端的连接 ID。如果客户端通过 VAP 接口与接入点相连，则为该客户端分配一个

连接 ID。此连接 ID 在 VAP 接口内是唯一的。如果两个客户端在不同的 VAP 接口登录，则

两个客户端都可接收同样的 ID。
• Radio

显示可用的 WLAN 接口。

• Port
显示 VAP 接口。

• MAC address
显示客户端的 MAC 地址。

• System Name
如果客户端将其系统名称告知接入点，则将显示客户端的系统名称。不是所有客户端都

支持这一参数。

• TX Chain
显示客户端与接入点进行通信时所使用的天线连接器。

• Signal Strength [dBm]
显示以 dBm 为单位的已连接客户端的信号强度。

• Signal Strength [%]
显示百分比形式的已连接客户端的信号强度。

• Age [s]
显示所列客户端的老化时间。

iREF WDS 列表

此页面显示通过 WDS 链路登录到接入点的接入点。还显示所使用的天线和 WLAN 接口的信

号强度等信息。

说明

此页面仅在以下情况下显示 
• SCALANCE W780
• SCALANCE W770
• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。

• 插入了 KEY-PLUG 时：接入点 W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00)
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显示值

• Connected WDS partners
显示登录到接入点的接入点数量

该表包括以下列：

• Radio
显示可用的 WLAN 接口。

• Port
显示 WDS 接口。

• BSSID
显示 WDS 伙伴的 MAC 地址。

• WDS ID
显示 WDS 伙伴的名称。

• TX Chain
显示两个接入点相互通信时所使用的天线连接器。

• Signal Strength [dBm]
显示以 dBm 为单位的已连接接入点的信号强度。

• Signal Strength [%]
显示百分比形式的接入点信号强度。

AeroScout

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 使用 SCALANCE W780 和 SCALANCE W774-1 RJ-45 时
• 与设备存在在线连接时。

• 在接入点模式下。

• 插入了 KEY-PLUG 时：接入点 W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00)

说明

AeroScout 和 iPCF 模式

AeroScout 功能不能与其它 iFeatures（iPCF、iPCF-MC iREF）一起使用。根据 IEEE 
802.11g、IEEE 802.11n 和 IEEE 802.11n-only 标准，AeroScout 仅可在 2.4 GHz 频段使用。

更多详细信息，请参见 www.aeroscout.com 中的 AeroScout 文档。
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显示值

• Tag Information forwarding
显示管理程序的设置。 
在评估 AeroScout 帧的管理程序中，可指定 IWLAN 设备是否转发帧。 

说明

不评估或处理

通过适当的组态，SCALANCE W 设备可转发 AeroScout 帧，但自身不会对其进行处理或

评估这只能在“AeroScout System Manager”程序中完成。

• AeroScout Status
显示 AeroScout 是否启用。可以在“iFeatures > AeroScout”中为设备的每个 WLAN 接口设

置该值。如果已启用转发功能，则会在此处显示“Active”，否则将显示“Inactive”。
• Engine Port

显示设备在哪个端口等待来自 AeroScout Engine 的 UDP 数据报。

• Response Port
显示设备通过哪个端口转发接收到的 AeroScout 帧。

• Response IP
显示正在运行 AeroScout Engine（用于评估 AeroScout 帧）的 PC 的 IP 地址。

• Multicast Address
显示变量使用的组播地址。组播地址在 AeroScout Engine 中组态。

• Acknowledgements Sent
显示设备发送的确认数。该数量反映了接收的 UDP 数据报数。

• Messages Dropped
显示设备丢弃的 AeroScout 帧数。例如，如果将 AeroScout 标签组态为在通道 1 上发送，

则设备不会转发在通道 6 上接收到的帧。

iRPR
在此页面，可检查 iPRP 的设置是否正确。例如，您可以查看哪个设备是伙伴客户端。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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说明

该表包括以下列：

• Radio
显示客户端与接入点相连所用的 WLAN 接口

• Port（仅限接入点模式）

显示登录 iPRP 客户端所用的 VAP 接口。

• iPRP Client
显示 iPRP 客户端的 MAC 地址。

• Activity status
显示是否已启用 iPRP。

• Partner Client
显示伙伴客户端的 MAC 地址。

• Partner BSS
显示与伙伴客户端相连的接入点的 MAC 地址。

• Delete Frames Sent
显示设备（接入点/客户端）已发送至其伙伴设备的 iPRP 删除帧的数目。  

• Delete Frames Received
显示设备（接入点/客户端）已从其伙伴设备接收到的 iPRP 删除帧的数目。

• Frames Deleted
显示由于 iPRP 删除帧而从队列中删除的尚未发送的帧的数目。

• Scanning Sync State（仅限客户端模式）

两个客户端不会在彼此同步的同时搜索接入点和切换到扫描模式。 
同步过程具有以下状态：

– idle:空闲，无扫描

– requested:向伙伴客户端询问是否可以扫描。

– pending:允许扫描。等待开始扫描，然后切换到状态“foreground”或“background”。
– background:执行后台扫描。 
– foreground:例如，客户端刚刚启动并正在运行前台扫描。 

组态系统功能

组态

该页面包含设备访问选项的组态概览。 
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指定用于访问设备的服务。对于某些服务提供了更多组态页面，可在其中进行更加具体的设

置。

标准端口也可以根据某些服务进行更改。 

说明

更改标准端口

某些程序只能通过标准端口访问服务，如 TIA Portal 通过标准端口 443 访问 HTTPS。更改端

口前，请检查程序使用的端口。 
更改标准端口时，必须使用更改的端口访问服务。

预留端口

某些端口被永久预留。确保指定端口尚未使用。有关所用端口，请参见“可用服务列表”。

说明

该页面包含以下框：

• Telnet Server
启用或禁用“Telnet Server”服务，以便不加密访问 CLI。

• Telnet Port
标准端口 23 为默认端口。可选择输入 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围内的端口号。

• SSH server
启用或禁用“SSH Server”服务，以便加密访问 CLI。

• SSH Port
标准端口 22 为默认端口。可选择输入 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围内的端口号。
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• SSH Key Exchange Algorithm Level
从下拉列表中，选择用于对 CLI 进行 SSH 访问的 SSH 密钥交换算法级别。设置选项包括

“Low”和“High”。这两个级别包含以下加密算法：

– High
Curve25519-sha256
Curve25519-sha256@libssh.org
Ecdh-sha2-nistp256
Ecdh-sha2-nistp384
Ecdh-sha2-nistp521
Diffie-hellman-group16-sha512
Diffie-hellman-group18-sha512

– Low
Curve25519-sha256
Curve25519-sha256@libssh.org
Ecdh-sha2-nistp256
Ecdh-sha2-nistp384
Ecdh-sha2-nistp521
Diffie-hellman-group16-sha512
Diffie-hellman-group18-sha512
Diffie-hellman-group14-sha256
Diffie-hellman-group14-sha1

采用“Low”设置时，将无法与以下 SSH 客户端建立连接，原因是这些程序不支持相应的算

法：

– TeraTerm
– PuTTY
– STS

• HTTP Server
启用或禁用“HTTP 服务器”服务，以对 WBM 进行未加密的访问。

• HTTP Port
标准端口 80 为默认端口。可选择输入 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围内的端口号。

• HTTPS Server
启用 HTTPS 服务器服务，以对 WBM 进行加密的访问。

• HTTPS Port
标准端口 443 为默认端口。可选择输入 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围内的端

口号。
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• HTTP Services
指定 WBM 的访问方式： 
– HTTPS

只能通过 HTTPS 访问 WBM。 
– HTTP/HTTPS

可以通过 HTTP 和 HTTPS 访问 WBM。

– Redirect HTTP to HTTPS
通过 HTTP 的访问自动转移到 HTTPS。

• Minimum TLS Version
从下拉列表中选择要用于加密的 低 TLS 版本。无法与不支持所需 TLS 版本的设备进行

通信。

• SMTP Client
启用或禁用 SMTP 客户端。可在“System > SMTP Client”中组态其它设置。

• Syslog Client
启用或禁用 Syslog 客户端。可以在“System > Syslog Client”中组态其它设置。

• DCP Server 
指定是否可用 DCP（Discovery and Configuration Protocol，发现和组态协议）访问设

备： 
– “-”（已禁用）

DCP 已禁用。既不能读取也不能修改设备参数。

– Read/Write
借助 DCP，既可以读取设备参数又可以对其进行修改。

– Read Only
借助 DCP，可以读取设备参数，但不能对其进行修改。

• Time
从下拉列表中选择设置。可能的设置如下： 
– Manual

手动设置系统时间。可以在“System > System Time > Manual Setting”中组态其它设置。

– SIMATIC Time
通过 SIMATIC 时间发送器设置系统时间。可以在“System > System Time > SIMATIC 
Time Client”中组态其它设置。

– SNTP Client
通过 SNTP 服务器对系统时间进行设置。可以在“System > System Time > SNTP Client”
中组态其它设置。

– NTP Client
通过 NTP 服务器对系统时间进行设置。可以在“System > System Time > NTP Client”中
组态其它设置。
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• SNMP
从下拉列表中选择协议。可能的设置如下： 
– “-”（SNMP 已禁用）

不能通过 SNMP 访问设备参数。

– SNMPv1/v2c/v3
可通过 SNMP 版本 1、2c 或 3 访问设备参数。可在“System > SNMP > General”中组态

其它设置。

– SNMPv3
只可通过 SNMP 版本 3 访问设备参数。可在“System > SNMP > General”中组态其它设

置。

• SNMPv1/v2 Read-Only
启用或禁用通过 SNMPv1/v2c 对 SNMP 变量进行写访问。

• SINEMA configuration interface
如果启用了 SINEMA 组态接口，可通过 TIA Portal 将组态下载到设备中。

• Configuration Mode   
从下拉列表中选择模式。可能的模式如下：

– Automatic Save
自动备份模式。在 后修改参数的约 1 分钟后或重启设备时，自动保存组态。此外，

显示区域中将出现如下消息“Changes will be saved automatically in x seconds.Press 
'Write Startup Config' to save the changes immediately.”

说明

中断保存

只有消息中的定时器到期后，才会启动保存。保存所需的时间取决于设备。

保存过程中，将显示以下消息：“Saving configuration data in progress.Please do not 
switch off the device”。
不要在定时器到期后立即关闭设备。

– Trial
试用模式。在试用模式下，虽然会采用更改，但不会将更改保存在组态文件中（启动

组态）。

要将更改保存在组态文件中，需使用“Write Startup Config”按钮。只要存在未保存的

更改内容，显示区就仍会显示消息“Trial Mode Active – Press "Write Startup Config" 
button to make your settings persistent”。可以在每个 WBM 页面上看到这条消息，直

至所做的更改已保存或设备已重启。
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常规

设备

该页面包含常规设备信息。

说明  
该页面包含以下框：

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示当前系统时间。系统时间由用户或时钟帧设置：即 SINEC H1 时钟帧、NTP 或 SNTP。
（只读）

• 系统运行时间 (System Up Time)（仅在线时可用）

显示设备自上次重启以来的运行时间。（只读）

• 设备类型 (Device Type)（仅在线时可用）

显示设备的型号标识。（只读）

• 系统名称 (System Name)
可以输入设备的名称。输入的名称显示在选择区域中。 多支持 255 个字符。系统名称

还显示在 CLI 输入提示中。CLI 输入提示中的字符数是有限的。系统名称前 16 个字符后

面的部分将被截断。

• 系统联系人 (System Contact)
可以输入设备管理责任人的名字。 多支持 255 个字符。

• 位置 (Location)
可以输入设备的位置。输入的安装位置显示在选择区域中。 多支持 255 个字符。

说明

输入框中使用 ASCII 字符 0x20 至 0x7e。 

坐标

在该页面上，可输入地理坐标（符合 WGS84 的椭球面纬度、经度和高度）。 
获取坐标

使用适当的地图来获取设备的地理坐标。

还可以通过 GPS 接收器获取地理坐标。这些设备的地理坐标通常会直接显示，只需在该页

面的输入框中输入即可。
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说明 
该页包含以下输入框，这些输入框 多可包含 32 个字符。

• “纬度”(Latitude) 输入框

输入设备位置的北纬或南纬纬度。

例如，+49° 1´ 31.67" 表示设备位于北纬 +49 度、1 弧分和 31.67 弧秒。

通过在前面加上负号显示南纬。

还可以在数字信息后面附加字母 N（北纬）或 S（南纬），如 49° 1´ 31.67" N。

• “经度”(Longitude) 输入框

输入设备位置的东经或西经值。

例如，+8° 20´ 58.73" 表示设备位于东经 +8 度、20 弧分和 58.73 弧秒。

通过在经度前面加上负号表示西经。

还可以在数字信息后面加上字母 E（东经）或 W（西经），如 8° 20´ 58.73" E。
• “高度”(Height) 输入框

以米为单位输入海拔高度值。

例如，158 m 表示设备位于海拔 158 m 高的位置。

对于低于海平面的高度（例如死海），可在前面添加负号来表示。

代理 IPv4 (W700)

组态 IP 地址 
在此页面上，可组态设备的 IPv4 地址。

设置

• IP Assignment Method
显示 IPv4 地址的分配方法。

– Static
IPv4 地址是静态的。在“IP Address”和“Subnet Mask”中输入 IP 设置。

– Dynamic (DHCP)
设备从 DHCP 服务器获取动态 IPv4 地址。

• IP Address
输入设备的 IP 地址。如果更改 IPv4 地址，Web 浏览器将自动导向到新的地址。如果未发

生自动导向，则请在 Web 浏览器中手动输入新地址。

• Subnet Mask
输入设备的子网掩码。
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• Default gateway
输入默认网关的 IPv4 地址，以便可以与其它子网内的设备（如诊断站、电子邮件服务器）

进行通信。

• Agent VLAN ID
从下拉列表中选择 VLAN ID。只有将“Base Bridge Mode”参数设置为“802.1 Q VLAN 
Bridge”，该下拉列表才可用。在“Layer 2 > VLAN > General”中组态该参数。只可以选择

已组态的 VLAN。

说明

更改代理 VLAN ID
如果组态 PC 通过以太网直接连接到设备，并且您更改了代理 VLAN ID，则更改后无法再

通过以太网访问该设备。

• MAC Address（仅在线时可用）

显示设备的 MAC 地址。MAC 地址链接到了硬件，无法修改。

代理 IPv6

代理 IPv6 (W700)

组态 IP 地址 
在此页面上，可启用管理 VAN 上的 IPv6。此 VLAN 接口还被称为 IPv6 接口。IPv6 接口可以

具备多个 IPv6 地址。

说明

该页面包含以下内容：

• 接口 (Interface)
显示要启用其 IPv6 的 VLAN 接口。

• 启用 IPv6 (IPv6 Enable)
启用或禁用接口上的 IPv6。启用并接受该设置后，会自动创建链路本地地址。

• IPv6 地址 (IPv6 Address)
输入 IPv6 地址。输入内容取决于所选地址类型。  

• 前 长度 (Prefix Length)
输入属于前 的左侧位数 
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• IPv6 地址类型 (IPv6 Address Type)
选择地址类型:
– 单播 (Unicast)
– 链路本地 (Link Local)：IPv6 地址仅对该链路有效。 

• 地址组态 (Address Configuration)
指定地址组态机制：

– 自动（默认）

使用无状态机制或有状态机制创建 IPv6 地址。 
– DHCPv6

与状态相关：从 DHCPv6 服务器中获取 IPv6 地址和组态文件。

– SLAAC（无状态地址自动组态） 
采用 NDP（邻居发现协议）的无状态自动组态 

– 静态

输入静态 IPv6 地址。

• 快速提交 (Rapid Commit)
启用了 IPv6 程序后，将缩短地址分配。仅使用 2 条 DHCPv6 消息（SOLICIT 和 REPLY），

而不是 4 条 DHCPv6 消息（SOLICIT、ADVERTISE、REQUEST、REPLY）有关消息的更多信

息，请参见 RFC 3315。
该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 接口名称 (Interface Name)
显示 VLAN 接口的名称。

• IPv6 地址 (IPv6 Address)
显示 IPv6 地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示前 长度。

• IPv6 地址类型 (IPv6 Address Type)
显示地址类型。可能的值包括：

– 单播 (Unicast)
– 链路本地 (Link Local)

IPv6 默认路由 (W700)
可以在本页组态 IPv6 的默认路由。IPv6 默认路由是适用于所有 IPv6 地址的 IPv6 路由。设备

仅需了解默认网关，并向其发送所有 IPv6 数据包。 
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默认网关了解其本身的所有路由，或者具有至其他默认网关的默认路由。 

说明

该页面包含以下内容：

• 目标网络 (Destination Network)
目标网络（::或者 0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0）适用于所有 IPv6 地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
输入属于前 的左侧位数 

• 网关 (Gateway)
输入要向其发送 IPv6 数据包的网关的 IPv6 地址。

• 度量 (Metric)
输入路由的度量。度量对应于基于速度或成本等参数的连接质量。如果存在多条等效路

由，则会使用度量值 小的路由。

值范围：1 - 254
• 接口 (Interface)

指定用于获取目标的网络地址的接口。

该表包含以下各列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 目标网络 (Destination Network)
显示目标的网络地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示前 长度。

• 网关 (Gateway)
显示下一个网关的 IPv6 地址。

• 接口 (Interface)
显示路由的接口。

• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。创建路由时，会自动输入“not used”。度量对应于基于速度或成本等参

数的连接质量。如果存在多条等效路由，则会使用度量值 小的路由。

值范围：1 - 254
• 状态 (Status)

显示路由是否激活。
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DNS

DNS 客户端

在该页面，可通过 IP 地址手动组态 多 3 个 DNS 服务器。设备可通过 DHCP 学习 2 个带 IP 地
址的 DNS 服务器。

如果有多个 DNS 服务器，则表中的顺序可以指定服务器的查询顺序。 上面的服务器 先

查询。设备上 多可组态 7 个 DNS 服务器。手动组态的 DNS 服务器优先级较高。

DNS 服务器（域名系统）可将域名分配给某个 IP 地址，以便唯一标识设备。

如果启用此功能，设备可以作为 DNS 客户端与 DNS 服务器通信。可在 IP 地址对话框中输入

名称。

说明

WxM700：从 V1.0 更新到 V1.1
从 V1.0 更新到 V1.1 时，不会传输 DNS 客户端的组态。

说明

只有在网络中存在 DNS 服务器时才能使用 DNS 客户端功能。
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说明

该页面包含以下框：

• DNS Client
选中或取消选中表示设备作为 DNS 客户端运行的复选框。

• Used DNS Servers
在此指定设备使用的 DNS 服务器：

– learned only
设备仅使用 DHCP 分配的 DNS 服务器。

– manual only
设备仅使用手动组态的 DNS 服务器。DNS 服务器必须连接到 Internet。 多可组态三

个 DNS 服务器。

– all
设备使用所有可用的 DNS 服务器。

• DNS Server Address
输入 DNS 服务器的 IP 地址。

该表包含以下列：

• Select
选中要删除的行中的复选框。

• DNS Server Address
显示 DNS 服务器的 IP 地址。

• Origin
该列用于显示 DNS 服务器为手动组态还是由 DHCP 分配。

DNS 域
在此页面上， 多可以定义 4 个域名。首先使用主域名来解析主机名称。 
可在此页面上识别或手动组态域名 2 到 4。如果有多个 DNS 服务器，则表中的顺序可以指

定域名的使用顺序。

如果域名已存储，则可选择为某些 IP 地址字段输入主机名称。
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说明

该页面包含以下框：

• 主域 (Primary Domain)
输入主域的名称。首先使用该条目来解析主机名称。

• 域名 (Domain Name)
输入其它域的名称。

该表包含以下列：

• 域名 (Domain Name)
显示其它域的名称。

• 来源 (Origin)
显示域名为手动组态还是由 DHCP 分配。

重启

重启

使用此页面，可以按规划或手动重启设备。此外，还有各种选项可用于重置设备默认值。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

Restart
对于重启设备，请注意以下几点：

• 仅在拥有管理员权限时才能重启设备。

• 设备只可以通过该菜单的按钮或适当的 CLI 命令来重启，而不能通过设备的循环上电来

重启。

• 如果设备处于“Trial”模式，则必须在重启之前手动保存对组态所做的修改。所作的任何修

改仅在单击相关 WBM 页面上的“Set values”按钮后才会在设备上生效。

• 如果设备在“Automatic Save”模式下，会在设备重启之前自动保存 后的更改。
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说明

为重启设备，该页面上的按钮提供了以下选项：

• Restart
单击该按钮可重启系统。必须在对话框中确认重启操作。重启期间，将重新初始化设备，

重新加载内部固件，并且设备会执行自检。启动组态的设置保持不变，例如设备的 IP 地
址。此外会删除地址表中已学习到的条目。在设备重启期间，可以不关闭浏览器窗口。重

启后，您将需要再次登录。

• Restore Memory Defaults and Restart
单击该按钮可恢复设备的出厂默认设置并重启设备，以下参数除外：

– IP 地址

– 子网掩码

– 默认网关的 IP 地址

– DHCP 客户端 ID
– DHCP
– 系统名称

– 系统位置

– 系统联系人

– 用户名和密码

– 设备的模式

– DHCPv6 Rapid Commit
• Restore Factory Defaults and Restart

单击该按钮可恢复设备的出厂组态设置并重启设备。必须在对话框中确认重启操作。 

说明

将所有默认设置复位为出厂组态设置时，IP 地址也会丢失。之后，设备只能通过 SINEC PNI 
或 DHCP 寻址。

在特定连接情况下，之前已正确组态的设备可能会引起数据帧循环传送，从而导致数据

通信故障。

• Restart in:seconds
该字段用于设置定时器。定时器运行时无法再编辑该字段。

指定经过多少秒后设备重启。

值范围为 300 ... 86400 秒
• Backup

“System > Configuration Backup”下的组态备份可供选择。在计划重启之前，设备会应用

所选备份的组态并在重启后继续使用这些组态。 
尚未保存到备份中的到目前为止所做的全部组态都将丢失。
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• Schedule restart
单击该按钮时，定时器将启动并倒计时定义的时间。定时器过期后，设备将重新启动。

以下消息还会在显示区域中显示：“The automatic restart starts in [..] minutes.Click 
'Cancel scheduled restart' to cancel the restart”。可以在每个 WBM 页面上看到这条消息，

直至取消重启或 SCALANCE W 设备已重启。

说明

重启后未保存的组态丢失

如果一段时间之后未显示任何进一步消息，则会执行计划重启。未保存的组态更改会丢失。

在为重启设置定时器之前，通过“System > Backup of configuration”保存当前组态。

• Cancel scheduled restart
使用此按钮可以禁用计划重启的定时器。

Sleep Mode
要降低设备的功耗，可使用“睡眠模式”节能模式。此模式可使设备进入睡眠状态并在经过

组态的时间后切换为之前的状态。激活睡眠模式后，所有过程都会被中止，例如固件更新。

在此页面上，可指定处于睡眠模式的设备再次唤醒之前所经过的时间。

说明

• Sleep Duration [min.]
指定设备应在省电模式下保持的时间。 
值范围为 1 ... 44639。默认值 0：节能模式关闭

• Activate Sleep Mode（仅在线时可用）

使用此按钮激活睡眠定时器。 

提交控制

说明

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

在此页面中，可指定 WLAN 设置在设备上生效的时间。

如果更改 WLAN 设置并确认更改，则该更改将被采用并立即生效。因此，会短暂中断 WLAN 
连接。也就是说，在完全组态前会中断 WLAN 与设备的连接。
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使用“手动提交”(Manual Commit) 设置，您可以先对设备进行完全组态。更改已接受，但

并未立即激活。只有使用“设置值”(Set Values) 按钮确认更改后，更改才会生效。

说明

如果通过 WLAN 接口组态设备，则建议使用“手动提交”(Manual Commit) 设置。使用“设

置值”(Set Values) 按钮确认更改前，再次检查参数。

设置

• 提交模式 (Commit Mode)
选择所需设置。

– 自动提交 (Automatic Commit)
单击“Set Values”按钮时，对 WLAN 设置的每项更改都将被采用并立即生效。在默认情

况下，将 SCALANCE W700 设备设置为“自动提交”(Automatic Commit)。
– 手动提交 (Manual Commit)

接受更改，但不会立即生效。仅当单击“设置值”(Set Values) 按钮后，更改才会生效。

如果设置“手动提交”(Manual Commit)，将显示“提交更改”(Commit Changes) 按
钮。此外，WLAN 发生变更后，将显示消息“手动提交模式激活 - 单击‘提交更改’

按钮为驱动程序提供当前组态”(Manual Commit Mode active - Click the 'Commit 
Changes' button to provide current configuration to driver)。可以在每个 WBM 页面上

看到这条消息，直至所做的更改已生效或设备已重启。

说明

更改生效后，所有 WLAN 接口的 WLAN 连接都将短时间中断。WLAN 驱动程序以新的

设置启动。 
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加载并保存

使用 HTTP 上传和保存

通过 HTTP 加载和保存数据

在此页面中，您可以将设备数据存储在客户端 PC 的外部文件中，或将该数据从客户端 PC 的
外部文件加载到设备中。

也就是说，您也可以通过客户端 PC 上的文件加载新固件等。

说明

此页面仅在在线连接到设备时可用。

此页面在通过 HTTP 或 HTTPS 建立连接时均可用。

固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

说明

插入/未插入 PLUG 时与先前固件版本的不兼容性

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。

如果此时设备中插入 PLUG，由于 PLUG 仍保持之前 新固件的组态数据，因此重启后状态为

“NOT ACCEPTED”。这样，用户便可以返回之前的 新固件而不丢失任何组态数据。如果不

再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用 WBM 页面系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或

重写 PLUG。

组态文件

说明

组态文件和试用模式/自动保存模式

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在试用模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“System > Configuration”WBM 页面中使用“Write Startup Config”按钮将更改保存在组态文件

中。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3107



CLI 脚本文件

可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。

要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“系统 > 加载和保存 > 密码”(System > Load&Save > Passwords) 下分配

密码。

可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。

说明

该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示文件类型。

说明

证书文件的大小

对于证书文件，仅支持 大为 8192 位的证书。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。
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• 加载 (Load)
可以使用此按钮将文件上传到设备。如果文件类型支持该功能，将启用该按钮。

• 保存 (Save)
可以使用此按钮保存设备中的文件。仅当文件类型支持该功能且文件存在于设备上时，才

会启用该按钮。

• 删除 (Delete)
可以使用此按钮删除设备中的文件。仅当文件类型支持该功能且文件存在于设备上时，才

会启用该按钮。

说明

更新固件之后，请删除 Web 浏览器的缓存。

使用 TFTP 上传和保存

通过 TFTP 服务器加载和保存数据   
在该页面上，可以组态 TFTP 服务器和文件名。用户也可以将设备数据存储在 TFTP 服务器上

的外部文件中，或将此类数据从 TFTP 服务器的外部文件加载至设备。也就是说，用户也可

以通过 TFTP 服务器上的文件加载新固件等。

固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

说明

插入/未插入 PLUG 时与先前固件版本的不兼容性

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。

如果此时设备中插入 PLUG，由于 PLUG 仍保持之前 新固件的组态数据，因此重启后状态为

“NOT ACCEPTED”。这样，用户便可以返回之前的 新固件而不丢失任何组态数据。如果不

再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用 WBM 页面系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或

重写 PLUG。
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组态文件

说明

组态文件和 Trial 模式/自动保存

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在 Trial 模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“系统 > 组态”(System > Configuration) WBM 页面中使用“写入启动组态”(Write Startup 
Config) 按钮可将更改保存在组态文件中。

CLI 脚本文件

可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

用于保存和加载文件的 CLI 命令不能使用 CLI 脚本文件 (Script) 来执行。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。

要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“系统 > 加载和保存 > 密码”(System > Load&Save > Passwords) 下分配

密码。

可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。
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说明

• TFTP 服务器地址 (TFTP Server Address)
输入要与其交换数据的 TFTP 服务器的 IP 地址或 FQDN。

• TFTP 服务器端口 (TFTP Server Port)
在此输入 TFTP 服务器要用于交换数据的端口。如有必要，可以将默认值 69 更改为适合

您需要的值。

该表格包括以下列：

• 文件类型 (File type)
显示文件类型。

说明

证书文件的大小

对于证书文件，仅支持 大为 8192 位的证书。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。

• 文件名 (File name)
输入文件名。

• 操作 (Action)（仅在线时可用）

选择所需操作。可供选择的选项取决于所选文件类型，例如，只能保存日志文件。

可能的操作包括：

– 保存文件 (Save file)
通过该选项将文件保存到 TFTP 服务器上。

– 加载文件 (Load file)
通过该选项加载 TFTP 服务器中的文件，例如建立安全连接所需的证书。

说明

组态数据具有校验和。如果编辑这些文件，将无法再将这些文件上传到设备。

受密码保护的 config 文件

如果文件受密码保护，则不能通过配有选项 66 和 67 的 DHCP 下载文件。

使用 SFTP 上传和保存

通过 SFTP 服务器加载和保存数据

SFTP（SSH 文件传输协议）传输加密文件。在此页面中组态 SFTP 服务器的访问数据。
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WBM 还使您可以将设备数据存储在客户端 PC 上的外部文件中，或将此数据从 PC 的外部文

件加载到设备中。这意味着，您也可以通过位于 Admin PC 上的文件加载新固件等。 
在此页面上，还可以加载建立安全 VPN 连接所需的证书。

固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

组态文件

说明

组态文件和 Trial 模式/自动保存

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在 Trial 模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“系统 > 组态”(System > Configuration) WBM 页面中使用“写入启动组态”(Write Startup 
Config) 按钮可将更改保存在组态文件中。

CLI 脚本文件

可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

用于保存和加载文件的 CLI 命令不能使用 CLI 脚本文件 (Script) 来执行。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。

要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“系统 > 加载和保存 > 密码”(System > Load&Save > Passwords) 下分配

密码。
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可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。

说明

该页面包含以下框：

• SFTP 服务器地址 (SFTP Server Address)
输入要与其交换数据的 SFTP 服务器的 IP 地址或 FQDN。

• SFTP 服务器端口 (SFTP Server Port)
输入要用于处理数据交换的 SFTP 服务器端口。如有必要，可以将默认值 22 更改为适合

您需要的值。

• SFTP 用户 (SFTP User)
输入要访问 SFTP 服务器的用户。这里假设已在 SFTP 服务器中创建具有相应权限的用户。 
名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 250 个字符之间。

– 不能包含以下字符：§ ? " ; :
也不能包含 Space 和 Delete 字符。

• SFTP 密码 (SFTP Password)
输入用户的密码。

• SFTP 密码确认 (SFTP Password Confirmation)
确认密码。

该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示文件类型。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。
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• 文件名 (Filename)
在此为每种文件类型预设一个文件名。

说明

更改文件名

可以更改此列中预设的文件名。单击“设置值”(Set Values) 按钮后，更改后的文件名会保

存在设备上，并且还可用于命令行接口。

• 操作 (Actions)
选择所需操作。可供选择的选项取决于所选文件类型，例如，只能保存日志文件。

可能的操作包括：

– 保存文件 (Save file)
通过该选项将文件保存到 SFTP 服务器上。

– 加载文件 (Load file)
通过该选项加载 SFTP 服务器中的文件，例如建立安全连接所需的证书。

密码

文件的密码

有些文件的访问受密码保护。例如，为了能够使用 HTTPS 证书，需要在 WBM 页面上指定相

应的密码。

说明

该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示文件类型。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。

• 设置 (Setting)
• 启用后，将使用文件。只有在组态了密码的情况下才能启用。

• 密码 (Password)
输入文件的密码。 
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• 密码确认 (Password Confirmation)
确认新密码。

• 状态 (Status)
显示密码是否与设备的文件相对应。

– Valid
“Enabled”复选框已选中且密码与文件匹配。

– Invalid
“Enabled”复选框已选中，但密码与文件不匹配或者尚未加载文件。

– “-”
无法评估密码或者尚未使用密码。未选中“Enabled”复选框。

– Required
必须提供密码才能加载或保存。

事件

组态

在此页面中指定设备对系统事件的响应方式。要启用或禁用选项，请单击各列的相关复选框。

说明

• Log Table Alarm Threshold(WxM700/W1700)
为每个严重程度条目设置限值。对于每种严重程度， 多可以包含 2000 个条目。 
如果接收下一条目将达到指定的限值，则会输出报警消息，例如，如果指定了 1950，接

收条目 1949 后，将输出已达到限值 1950 的消息。

利用表 1，可以一次启用或禁用表 2 中某个列的所有复选框。表 1 包含以下列：

• All Events
说明设置对于表 2 的所有事件都有效。

• E-mail / Trap / Log Table / Syslog / Fault
启用或禁用所有事件的所需通知类型。如果选中“No Change”，则表 2 中相应列的条目保

持不变。

• Copy to Table
如果单击此按钮，则为表 2 的所有事件应用此设置。
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 表 2 包含以下列：

• Event
此列包含以下值：

– Cold/Warm Restart
用户打开或重启设备。

– Link Change
只有在对接口状态进行监视并做出更改时才会发生该事件，请参见“System > Fault 
Monitoring > Link Change”。

– Authentication Failure
当试图用错误的密码访问时会发生该事件。

– Power Change
仅当对电源线路 1 和 2 进行监视时才会发生该事件。这表示线路 1 或线路 2 发生了变

化。在 PoE 电源发生故障时，会发生该事件，请参见“System > Fault Monitoring > 
Power Supply”。

– Spanning Tree Change
STP、RSTP 或 MSTP 拓扑发生变化。

– Fault State Change
故障状态发生变化。故障状态可能涉及已激活的端口监视、信号触点的响应或电源监

视。

如果也要由故障 LED“F”发出的信号指示故障，必须为“Digital Out”启用“Fault State 
Change”。在这种情况下，当发生内部错误并关闭数字量输入时，故障 LED“F”就会亮

起。

– Overlap AP Detection（仅限接入点模式）

当“Overlap AP”列表中存在条目时，会触发此事件。

– DFS（仅限接入点模式）

接收到雷达信号时或 DFS 扫描启动/停止时，会发生此事件。

– WLAN Authentication Log
将 WLAN 验证日志中的条目转发给系统协议服务器。

– WLAN De/Authentication（仅限客户端模式）

WLAN 验证尝试成功或失败。

– WLAN General（仅限接入点模式）

通道带宽发生变化时会发生此事件。

– Configuration Change
当设备组态发生更改时会发生此事件。

– Service Information
出现的一些系统事件输入到事件日志表中且无组态。对于这些事件，用户可组态其它

类型的通知。

– TCP Event Log
设备已接收到 TCP 数据包。前提是“TCP Event”功能已启用。

• 通知类型
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– E-mail
设备发送电子邮件。仅当已设置 SMTP 服务器并已启用“SMTP Client”功能时，该类型

才可用。

– Trap
设备发送 SNMP 陷阱。仅当已在“System > Configuration”中启用“SNMPv1 Traps”时，

该功能才可用。

– Log Table
设备在事件日志表中写入一个条目。事件日志表的内容显示在“Information > Log 
Tables > Event Log”中。

– Syslog
设备将一个条目写入系统日志服务器。仅当已设置系统日志服务器并已启用“Syslog 
client”功能时，该功能才可用。

– Fault
设备触发故障。错误 LED 点亮且当前未决故障显示在“Information > Faults”中。

严重程度过滤器

在此页面上组态决定系统事件通知发送方式的严重程度。

说明

该表格包括以下列：

•  客户端类型 (Client Type)
选择要设置的客户端类型：

– E-mail
通过电子邮件发送系统事件消息

– Log Table
在日志表中输入系统事件

– Syslog
在 Syslog 文件中输入系统事件。

– WLAN Authentication Log
在 WLAN 验证日志中输入系统事件

• Severity
选择所需级别。可能的设置如下：

– Critical
处理严重程度不低于 Critical 级别的系统事件。

– Warning
处理严重程度不低于 Warning 级别的系统事件。

– Info
处理严重程度不低于 Info 级别的系统事件。
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SMTP 客户端 (SMTP Client)

常规

通过电子邮件进行网络监视

如果发生事件，设备可自动向维修技工等人员发送电子邮件。该电子邮件包含发送设备的标

识、以普通文本描述的原因以及时间戳。这样便可基于电子邮件系统使用很少的节点为网络

建立集中式网络监视。

必须在事件中启用“电子邮件”(E-mail) 设置以便发送电子邮件。可发送的消息取决于设置的

严重程度。在“接收方”(Recipient) 选项卡中组态关联的电子邮件地址，测试期间或发生故

障时，设备会将电子邮件发送到该地址。

发送电子邮件的要求

• 在“系统 >事件 > 组态”(System > Events > Configuration) 中，已针对相关事件激活“电

子邮件”(E-mail)。 
• 所需严重程度是在“系统 > 事件 > 严重等级”(System > Events > Severity level) 下组态

的。 
• “系统 > SMTP 客户端 > 接收方”(System > SMTP Client > Recipient) 下至少存在一个条目，

且“发送”(Send) 设置已激活。

说明

该页面包含以下框：

• SMTP 客户端 (SMTP Client)
启用或禁用 SMTP 客户端。

• SMTP 服务器地址 (SMTP Server Address)
输入 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全限定域名）。

该表包含以下列：

• Status
指定是否要使用该 SMTP 服务器。

• SMTP 服务器地址 (SMTP Server Address)
显示 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全限定域名）。

• 发送方电子邮件地址 (Sender Email Address)
输入在电子邮件中指定的发送方电子邮件地址。 
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• 用户名 (User Name)
如有必要，可输入用于在 SMTP 服务器上进行验证的用户名。

• 密码 (Password)
如有必要，可输入用于在 SMTP 服务器上进行验证的密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入密码。

• 端口 (Port)
输入可用来访问 SMTP 服务器的端口。

出厂设置： 
– 25（无）

– 465（SSL/TLS 和 StartTLS）
• 安全性 (Security)

指定将电子邮件从设备传送到 SMTP 服务器时是否加密。仅当 SMTP 服务器支持所选设置

时才可实现。  

说明

双因素验证 (2FA)
不支持双因素验证。 

– SSL/TLS
– StartTLS 
– 无 (None)

电子邮件以未加密形式传送。

• 测试 (Test) （仅在线时可用）

向组态的接收方发送一封测试电子邮件。

• 测试结果 (Test result)（仅在线时可用）

显示电子邮件是否发送成功。如果发送不成功，消息中会包含可能的原因。 

接收人 (Recipient)
在此页面上指定发生事件时电子邮件的接收方。 
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说明

该页面包含以下框：

• SMTP 服务器 (SMTP Server)
指定发送电子邮件所使用的 SMTP 服务器。 

• SMTP 收件方的电子邮件地址 (Email address of the SMTP recipient)
输入设备会将电子邮件发送到的电子邮件地址。

该表包含以下列：

• SMTP 服务器 (SMTP Server)
显示与条目相关的 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全

限定域名）。

• 发送 (Send)
当启用时，设备将向此接收方发送一封电子邮件。 

• SMTP 收件方的电子邮件地址 (Email address of the SMTP recipient)
显示电子邮件地址，发生故障时，设备会将电子邮件发送到该地址。

DHCPv4

DHCP 客户端

DHCP 模式设置

如果设备组态为 DHCP 客户端，则它将启动 DHCP 查询。作为对查询的回复，设备将从 DHCP 
服务器接收 IPv4 地址。服务器管理一个地址范围，并且分配该范围内的 IPv4 地址。还可以

对服务器进行组态，使得客户端发出请求后，总是接收到同一个 IPv4 地址。
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说明

• DHCP client configuration file request (opt 66, 67)
启用后，DHCP 客户端使用这些选项从 TFTP 服务器（选项 66）下载组态文件（选项 
67）。重新启动后，设备将使用组态文件中的数据。

• DHCP Mode
选择 DHCP 模式。可能的模式如下：

– via MAC Address
Identification is based on the MAC address.

– via DHCP Client ID
基于自由定义的 DHCP 客户端 ID 进行标识。

– via System Name
基于系统名称进行标识。如果设备名称的长度为 255 个字符，则 后一个字符不用于

识别设备。

– via PROFINET Name of Station
基于站的 PROFINET 名称识别设备。

该表包含以下列：

• Interface
与设置相关的接口。

• DHCP
为相关接口启用或禁用 DHCP 客户端。

• IAID Value
接口（DHCP 客户端）基于 DHCP 服务器自行识别时所使用的值。

DHCP 服务器

可将设备用作 DHCP 服务器。从而可自动为相连的设备分配 IPv4 地址。既可以通过指定的

地址段动态分配 IPv4 地址，也可以将一个指定的 IPv4 地址（静态）分配给一个特定设备。

在此页面上指定 IPv4 地址段，设备接收该地址段的任一 IPv4 地址。在“静态 IP 地址”(Static 
IP addresses) 中组态 IPv4 地址的静态分配。
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要求

• 在接入点模式下

– 将所连设备组态成从 DHCP 服务器中获取 IPv4 地址。

• 在客户端模式下

– 将所连设备组态成从 DHCP 服务器中获取 IPv4 地址。

– NAT 已启用。在“第 3 层 > NAT”(Layer 3 > NAT) 下启用 NAT。

设置

• DHCP 服务器 (DHCP Server)
启用或禁用设备上的 DHCP 服务器。

说明

为避免 IPv4 地址发生冲突，在网络中只能将一个设备组态为 DHCP 服务器。

说明

接入点

使用接入点时，“DHCP 服务器”(DHCP Server) 功能仅在分配给管理（代理 VLAN ID）的 
VLAN 上可用。

• 提供地址前使用 ICMP 回送进行探测 (Probe address with ICMP echo before offer)
当选中时，DHCP 服务器会检查是否已经分配 IPv4 地址。为此，DHCP 服务器会向特定 
IPv4 地址发送 ICMP 回送消息 (ping)。如果未收到应答，则 DHCP 服务器可分配 IPv4 地址。

说明

如果网络中存在回送服务默认被禁用的设备，则可能发生 IPv4 地址冲突。为避免这种情

况发生，请为这样的设备分配 IPv4 地址段以外的 IPv4 地址。

该表格包括以下列：

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。 

说明

只能创建一个池 ID (ID = 1)。

• 启用 (Enable) 
指定是否会使用此 IPv4 地址段。

说明

如果启用 IPv4 地址段，则无法组态 DHCP 选项和静态 PPv4 地址。
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• 接口 (Interface)
指定用来动态分配 IPv4 地址的接口。

分配要求接口的 IPv4 地址处于 IPv4 地址段范围内。否则，接口不会分配任何 IPv4 地址。 
• 子网 (Subnet)

输入要分配给设备的网络地址范围。使用 CIDR 表示法。

• 低位 IP 地址 (Lower IP address)
输入用于指定动态 IPv4 地址段起始的 IPv4 地址。此 IPv4 地址必须处于为“子网”(Subnet) 
组态的网络地址范围内。 

• 高位 IP 地址 (Upper IP address)
输入用于指定动态 IPv4 地址段结束的 IPv4 地址。此 IPv4 地址必须处于为“子网”(Subnet) 
组态的网络地址范围内。 

• 租用时间 [秒] (Lease Time [sec])
指定分配的 IPv4 地址保持有效的秒数。超过该时间后，设备必须请求新的 IPv4 地址，或

延长现有 IPv4 地址的租用时间。

DHCP 选项

在此页面上指定 DHCP 服务器支持的 DHCP 选项。RFC 2132 中定义了各种 DHCP 选项。 

设置

• 池 ID (Pool ID)
选择所需的 IPv4 地址段。

• 选项代码 (Option Code) 
输入所需 DHCP 选项的编号。RFC 2132 中定义了各种 DHCP 选项。创建 IPv4 地址段后，

将自动创建 DHCP 选项 1、3、6、66 和 67。
除了选项 1 以外，其它选项均可被删除。

在使用 DHCP 选项 3 时，会将设备的内部 IPv4 地址自动设置为 DHCP 参数。

说明

不支持的 DHCP 服务器

不支持 DHCP 选项 50 - 60 和 255。
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该表格包括以下列：

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。

• 选项代码 (Option Code) 
显示 DHCP 选项的编号。 

• 使用接口 IP (Use interface IP) 
指定是否使用设备的内部 IPv4 地址。

• 值 (Value)
输入要传输至 DHCP 客户端的 DHCP 参数。内容取决于 DHCP 选项。

– DHCP 选项 67（引导文件名称）

以字符串格式输入引导文件的名称。 
– DHCP 选项 3（路由器）和 6 (DNS)： 

输入一个 DHCP 参数作为 IPv4 地址，例如 192.168.100.2。对于 DHCP 选项 6，可指

定多个 IPv4 地址，地址之间以逗号分隔。

– DHCP 选项 66（TFTP 服务器）： 
输入一个 DHCP 参数作为 IPv4 地址，例如 192.168.100.2 或 FQDN 名称。

– 所有其它 DHCP 选项

输入十六进制的 DHCP 参数，例如，IPv4 地址 192.168.100.2 相当于“C0A86402”。

静态 IP 地址

在此页面上为具有特定 MAC 地址的设备分配所选的 IPv4 地址。

设置

• 池 ID (Pool ID)
选择所需的 IPv4 地址段。

• 客户端标识方法 (Client Identification Method)
选择用于标识客户端的方法。

– Ethernet MAC
客户端按照其 MAC 地址进行标识。

– 客户端 ID (Client ID)
客户端按照自由定义的 DHCP 客户端 ID 进行标识。

• 值 (Value)
输入 MAC 地址。
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该表格包括以下列：

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段的编号。

说明

仅支持池 ID = 1。

• 标识方法 (Identification Method)
显示客户端是根据其 MAC 地址还是客户端 ID 进行标识。

• 值 (Value)
显示分配了 IPv4 地址的 MAC 地址。

• IP 地址 (IP Address)
指定 IPv4 地址。IPv4 地址必须与 IPv4 地址段子网相匹配。

SNMP

SNMP (W700/W1700) 

常规

在该页面对 SNMP 进行基本设置。根据希望应用的功能启用相应的选项。 
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描述

• SNMP
选择 SNMP 协议。可能的设置如下：

– “-”（禁用）

禁用 SNMP。
– SNMPv1/v2c/v3

支持 SNMPv1/v2c/v3。

说明

注意版本 1 和 2c 的 SNMP 不包含任何安全机制。

– SNMPv3
仅支持 SNMPv3。

• SNMPv1/v2 只读 (SNMPv1/v2 Read-Only)
如果启用此选项，则 SNMPv1/v2c 仅可读取 SNMP 变量。

说明

团体字符串

由于安全考虑，请勿使用标准值“public”或“private”。请在初始安装之后更改团体字符串。

建议团体字符串的 小长度为 6 个字符。

出于安全原因，只能通过 SNMPv1/v2c Read Community String 对 SNMPCommunityMIB 
的对象进行有限访问。通过 SNMPv1/v2c Read/Write Community String，可以对 
SNMPCommunityMIB 进行完全访问。

• SNMPv1/v2c Read Community String
输入 SNMP 协议的访问团体字符串。

• SNMPv1/v2c Read/Write Community String
输入 SNMP 协议的读写访问团体字符串。

• SNMPv1 陷阱 (SNMPv1 Traps)
启用或禁用发送 SNMPv1 陷阱（报警帧）。在“陷阱”(Trap) 条目中，指定 SNMPv1 陷阱

将发送到的设备的 IP 地址。

• SNMPv1/v2c Trap Community String - 陷阱 (Trap)
输入用于发送 SNMPv1/v2c 消息的团体字符串。
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• SNMPv3 用户移植 (SNMPv3 User Migration)
– 启用

如果启用该功能，会生成一个可移植的 SNMP 引擎 ID。可以将已组态的 SNMPv3 用户

传送至不同的设备。

如果启用该功能并将设备的组态加载到另一个设备，将保留组态的 SNMPv3 用户。

– 禁用

如果禁用该功能，会生成一个设备特定的 SNMP 引擎 ID。要生成此 ID，需要使用设备

的代理 MAC 地址。不得将此 SNMP 用户组态传送至其他设备。

如果将设备的组态加载到另一个设备，将删除所有组态的 SNMPv3 用户。

• SNMP 引擎 ID (SNMP Engine ID)（仅在线时可用）

显示 SNMP 引擎 ID。
• SNMP 代理监听端口 (SNMP Agent Listen Port)

指定 SNMP 代理等待 SNMP 查询所使用的端口。

Traps
如果发生报警事件，设备 多可同时向十个不同的管理站发送 SNMP 陷阱（报警帧）。仅当

发生“事件”(Events) 中指定的事件时，才发送陷阱。

说明

仅当在“SNMP > 常规”(SNMP > General) 或“系统 > 组态”(System > Configuration) 中选择了

“SNMPv1 陷阱”(SNMPv1 Traps) 设置时，才会发送 SNMP 陷阱。

说明 
• 陷阱接收方地址 (Trap Receiver Address)

输入设备发送 SNMP 陷阱的目标站的 IP 地址或 FQDN（完全限定域名，Fully Qualified 
Domain Name）。 多可指定十个不同的接收方。

该表格包括以下列：

• 陷阱接收方地址 (Trap Receiver Address)
根据需要更改站的 IP 地址、FQDN（完全限定域名）。

• Trap
启用或禁用 SNMP 陷阱的发送。已输入但未选择的工作站不会接收 SNMP 陷阱。
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v3 组

安全设置和权限分配

SNMP 版本 3 允许在协议级分配权限，以及身份验证和加密。安全等级和读/写权限按照组

来定义。这些设置会自动应用到组内的每个成员。

说明

• 组名称 (Group Name)
输入组的名称。 大长度为 32 个字符。

• 安全等级 (Security Level)
选择对所选组有效的安全等级（身份验证、加密）。可用选项如下：   
– 无身份验证/不加密 (no Auth/no Priv)

未启用验证，未启用加密。

– 身份验证/不加密 (Auth/no Priv)
启用验证/未启用加密。

– 身份验证/加密 (Auth/Priv)
已启用验证/已启用加密。

该表格包括以下列：

• 组名称 (Group Name)
显示定义的组名称。

说明

指定了组名称和安全等级之后，在组创建之后再无法对其进行修改。如果要更改组名称

或安全等级，将必须删除该组并重新创建，然后重新指定新名称。

• 安全等级 (Security Level)
显示组态的安全等级。

• 读取 (Read)
启用或禁用所需组的读访问。
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• 写入 (Write)
启用或禁用所需组的写访问。

说明

要实现写访问，还需启用读访问。

• 持续 (Persistence)
显示组是否已分配至 SNMPv3 用户。如果组未分配至 SNMPv3 用户，则不会触发自动保

存，并且在重启设备之后会删除该组态的组。

– 是

组已分配至 SNMPV3 用户。

– 否

组未分配至 SNMPV3 用户。

v3 用户

用户特定的安全设置   
在此页面上，可以创建新的 SNMPv3 用户以及修改或删除现有用户。基于用户的安全模型采

用用户名概念；换言之，所有帧中都会加入用户 ID。发送方和接收方均会检查此用户名和

适用的安全设置。

说明 
• 用户名 (User name)

输入可自由选择的用户名。输入相关数据之后，不可以再修改该名称。 
该表格包括以下列：

• 用户名 (User name)
显示已创建的用户。

• 组名称 (Group Name)
选择待分配用户的组。 

• 验证协议 (Authentication Protocol)
指定验证协议以为其存储密码。

可使用以下设置：

– 无 (None)
– MD5
– SHA
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• 加密协议 (Encryption Protocol)
指定是否应为使用 DES 算法的加密存储密码。仅在已选择验证协议后方可启用。

• 身份验证密码 (Authentication Password)
输入验证密码。该密码必须至少 1 个字符， 多 32 个字符。

说明

密码的长度

作为实现 优安全性的重要举措，我们建议，密码的 小长度为 6 个字符，且应包含特

殊字符、大/小写字母和数字。

• 确认验证密码 (Confirm authentication password)
重复输入以确认密码。 

• 加密密码 (Encryption Password)
输入加密密码。该密码必须至少 1 个字符， 多 32 个字符。

说明

密码的长度

作为实现 优安全性的重要举措，我们建议，密码的 小长度为 6 个字符，且应包含特

殊字符、大/小写字母和数字。

• 确认加密密码 (Confirm Encryption Password)
重复输入以确认加密密码。

• 持续 (Persistence)
显示用户是否已分配至 SNMPv3 组。如果用户未分配至 SNMPv3 组，则不会触发自动保

存，并且在重启设备之后会删除该组态的用户。

– 是

用户已分配至 SNMPV3 组。

– 否

用户未分配至 SNMPV3 组。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3130 编程和操作手册, 11/2022



SNMP (WxM76x)

常规

SNMP 组态

在该页面对 SNMP 进行基本设置。根据希望应用的功能启用相应的复选框。

说明

固件更新期间的 SNMPv3 组态

自固件版本 4.3 和固件版本 6.4 开始，SNMPv3 组态的参数可在多个页面上提供：

要删除 SNMPv3 组态，请按以下步骤操作：

1. 删除预定义视图 SIMATICNETRD 和 SIMATICNETWR 以外的所有 SNMPv3 视图。

2. 删除所有 SNMPv3 访问。

3. 删除“SNMPv3 用户与组的映射”(SNMPv3 User to Group mapping) 表中的所有条目。

4. 删除所有 SNMPv3 用户。
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说明

该页面包含以下框：

• SNMP
从下拉列表中选择 SNMP 协议。可能的设置如下：

– “-”（已禁用）

已禁用 SNMP。
– SNMPv1/v2c/v3

支持 SNMPv1/v2c/v3。

说明

注意版本 1 和 2c 的 SNMP 不包含任何安全机制。

– SNMPv3
仅支持 SNMPv3。

• SNMPv1/v2c Read-Only
如果启用此选项，则 SNMPv1/v2c 仅可读取 SNMP 变量。

说明

团体字符串

由于安全考虑，请勿使用标准值“public”或“private”。请在初始安装之后更改团体字符串。

建议团体字符串的 小长度为 6 个字符。

出于安全原因，只能通过 SNMPv1/v2c Read Community String 对 SNMPCommunityMIB 
的对象进行有限访问。通过 SNMPv1/v2c Read/Write Community String，可以对 
SNMPCommunityMIB 进行完全访问。

• SNMPv1/v2c Read Community String
输入框输入 SNMP 协议的读访问团体字符串。

• SNMPv1/v2c Read/Write Community String
输入 SNMP 协议的读写访问团体字符串。

• SNMPv3 用户移植 (SNMPv3 User Migration)
– 已启用

如果启用该功能，会生成一个可移植的 SNMP 引擎 ID。可以将已组态的 SNMPv3 用户

传送至不同的设备。

如果启用该功能并将设备的组态加载到另一个设备，将保留组态的 SNMPv3 用户。

– 已禁用

如果禁用该功能，会生成一个设备特定的 SNMP 引擎 ID。要生成此 ID，需要使用设备

的代理 MAC 地址。不得将此 SNMP 用户组态传送至其它设备。

如果将设备的组态加载到另一个设备，将删除所有组态的 SNMPv3 用户。
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• SNMP 引擎 ID (SNMP Engine ID)
显示 SNMP 引擎 ID。

• SNMP 代理监听端口 (SNMP Agent Listen Port)
指定 SNMP 代理等待 SNMP 查询所使用的端口。标准端口 161 为默认端口。可选择输入

标准端口 162 或 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围中的端口号。

SNMPv3 用户

用户特定的安全设置   
在此页面上，可以创建新的 SNMPv3 用户以及修改或删除现有用户。基于用户的安全模型采

用用户名概念；换言之，所有帧中都会加入用户 ID。发送方和接收方均会检查此用户名和

适用的安全设置。

说明

该页面包含以下框：

• 用户名 (User Name)
输入可自由选择的用户名。输入相关数据之后，不可以再修改该名称。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 用户名 (User Name)
显示已创建的用户。

• 验证协议 (Authentication Protocol)
指定验证协议以为其存储密码。

可使用以下设置：

– 无 (None)
– MD5
– SHA

• 加密协议 (Encryption Protocol)
指定加密协议以为其存储密码。此下拉列表仅在已选择验证协议后方可启用。

可使用以下设置：

– 无 (None)
– DES
– AES
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• 身份验证密码 (Authentication Password)
在第一个输入框中输入身份验证密码。该密码必须至少 1 个字符， 多 32 个字符。

说明

密码的长度

作为实现 优安全性的重要举措，我们建议，密码的 小长度为 6 个字符，且应包含特

殊字符、大/小写字母和数字。 

• 验证确认密码 (Authentication Password Confirmation)
重复输入以确认密码。 

• 隐私密码 (Privacy Password)
输入加密密码。该密码必须至少 1 个字符， 多 32 个字符。

说明

密码的长度

作为实现 优安全性的重要举措，我们建议，密码的 小长度为 6 个字符，且应包含特

殊字符、大/小写字母和数字。 

• 隐私密码确认 (Privacy Password Confirmation)
再次输入加密密码以进行确认。

SNMPv3 用户与组的映射

组成员的组态

在该 WBM 页面上将用户分配给 SNMPv3 组。每个用户只能是一个组的成员。

说明

该页面包含以下框：

• 组名称 (Group Name)
输入将分配给该用户的组。

• 用户名 (User Name)
选择要成为指定组成员的用户。下拉列表仅包含尚未分配给组的用户。
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 组名称 (Group Name)
显示 SNMPv3 组。如果尚未为组定义访问权限，只能稍后再更改组名称。

• 用户名 (User Name)
显示属于该组成员的用户。

SNMPv3 访问

安全设置和权限分配

SNMP 版本 3 允许在协议级分配权限，以及身份验证和加密。安全等级和读/写权限按照组

来定义。这些设置会自动应用到组内的每个成员。

说明

可为组分配不同安全等级的不同访问权限。如果没有为某一安全等级定义访问权限，对于使

用该安全等级的组的成员来说，不能对设备进行访问。

说明

该页面包含以下框：

• Group Name
选择组的名称。

• Security Level
选择要为其定义组访问权限的安全等级（身份验证、加密）：   
– No Auth/no Priv.

未启用验证/未启用加密。

– Auth/no Priv.
已启用验证/未启用加密。

– Auth/Priv.
已启用验证/已启用加密。
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该表包括以下列：

• Select
选择要删除的行。

• Group Name
显示定义的组名称。

说明

指定了组名称和安全等级之后，在组创建之后再无法对其进行修改。如果要更改组名称

或安全等级，将必须删除该组并重新创建，然后重新指定新名称。

• Security Level
显示组态的安全等级。

• Read View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以对具有指定 Security Level 的组成员分配读访问权限。

• Write View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以对具有指定 Security Level 的组成员分配写访问权限。

说明

要实现写访问，还需启用读访问。

• Notify View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以供具有已定义安全等级的组成员在进行 SNMP 通知时使用。

SNMPv3 视图

SNMPv3 视图的组态

在此页面中组态 SNMP 视图的参数。

说明

控制 SNMPv1 和 SNMPv2c 访问

在内部使用预组态的 SIMATICNETRD 和 SIMATICNETWR 视图控制 SNMPv1 和 SNMPv2c 访
问。如果删除或更改这些视图，会直接影响 SNMPv1 和 SNMPv2c 访问。
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说明

该页面包含以下框：

• 视图名称 (View Name)
选择要组态的视图名称。始终需要将 SNMPv3 视图分配给 SNMPv3 访问。因此，需要在

“SNMP Access”选项卡的表中输入新的 SNMPv3 视图。

• MIB 树 (MIB Tree)
选择将用于 SNMPv3 视图的 MIB 区域的 Object Identifier (OID)。可用选项如下：

– iso
– std
– member-body
– org
– mgmt
– private
– snmpV2
下拉列表仅包含常用的 OID。如果需要使用未列出的特定 OID 的组态，可通过 CLI 使
用 snmp view 命令进行组态。该 OID 随后会显示在 WBM 的概览表中。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 视图名称 (View Name)
SNMPv3 视图的名称。

• MIB 树 (MIB Tree)
SNMPv3 视图的 MIB 区域的 OID。

• 视图类型 (View Type)
可用选项如下：

– 包含 (Included)
MIB OID 及其下级节点是 SNMPv3 视图的组成部分。可以访问相应的 MIB 对象。

– 排除 (Excluded)
MIB OID 及其下级节点不是 SNMPv3 视图的组成部分。不能访问相应的 MIB 对象。

通知

如果发生报警事件，设备 多可同时向十个不同的管理站发送 SNMP 通知（陷阱和通知信

息）。仅对“事件”(Events) 菜单中指定的事件发送通知。
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说明

该页面包含以下框：

• SNMPv1 陷阱 (SNMPv1 Traps)
启用或禁用 SNMPv1 陷阱的发送。此设置将影响 SNMPv1 陷阱的所有接收方，对 
SNMPv2c 和 SNMPv3 通知的接收方无影响。

• SNMPv1/v2c Trap Community String
输入用于发送 SNMPv1/v2c 通知的团体字符串。

• SNMPv3 通知用户 (SNMPv3 Notify User)
选择接收 SNMPv3 通知的用户。

• SNMPv3 通知安全等级 (SNMPv3 Notify Security Level)
选择要用于 SNMPv3 通知的安全等级（验证、加密）。为此，必须组要用户和访问权限。

可用选项如下：

– 无验证/无加密 (no Auth/no Priv)
未启用验证/未启用加密。

– 验证/无加密 (Auth/no Priv)
已启用验证/未启用加密。

– 验证/加密 (Auth/Priv)
已启用验证/已启用加密。

• 通知接收方类型 (Notification Receiver Type)
接收方类型指定 SNMP 版本和通知类型。SNMP Inform 通知必须由接收方确认，SNMP 陷
阱则无需如此。可用选项如下：

– SNMPv1 Trap
– SNMPv2c Trap
– SNMPv2c Inform
– SNMPv3 Trap
– SNMPv3 Inform

• 通知接收方地址 (Notification Receiver Address)
输入设备发送 SNMP 通知的接收方站 IP 地址。 多可指定十个不同的接收方。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 通知接收方地址 (Notification Receiver Address)
如有必要，请更改站的 IP 操作数地址。

• 通知接收方类型 (Notification Receiver Type)
显示指定的接收方类型。
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• SNMP 引擎 ID (SNMP Engine ID)
要为其发送 SNMPv3 Inform 通知的 SNMP 引擎的 ID。只能为接收方类型“SNMPv3 Inform”
组态此参数。

• 通知 (Notification)
启用或禁用 SNMP 通知的发送。已输入但未选择的工作站不会接收 SNMP 通知。

说明

如果表行呈灰显，则表示相应通知已通过 CLI 组态，因此只能通过 CLI 删除。

系统时间

手动设置时间

手动设置系统时间

在此页面上设置系统的日期和时间。要使用此设置，请启用“手动设置时间”(Time 
Manually)。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该页面包含以下框：

• 手动设置时间 (Time Manually)
启用手动时间设置。如果启用该选项，则可以编辑“System Time”输入框。  

• 系统时间 (System Time)
按“MM/DD/YYYY HH:MM:SS”格式输入日期和时间。

重启之后，时钟从 01/01/2000 00:00:00 开始。

• 使用 PC 时间 (Use PC Time)
单击该按钮以使用 PC 的时间设置。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)
显示上一次发生时钟同步的时间。如果无法进行时钟同步，该框会显示“Date/time not 
set”。
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• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)
显示上次时钟同步的执行方式。

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

• 夏令时 (DST) (Daylight Saving Time (DST))
显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。您可在 WBM 选择区域的顶部看到当前

系统时间。

当前时间（包括夏令时）显示在“系统时间”(System Time) 框中。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。

DST 概述

夏令时切换

在此页面中，您可以创建新的夏令时切换条目。该表显示了现有条目的概览。

说明

该表包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• DST 编号 (DST No.)
显示条目编号。

如果创建新的条目，会创建一个带有唯一编号的新行。 
• 名称 (Name)

显示条目名称。
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• 年 (Year)
显示条目的创建年份。

• 起始日期 (Start Date)
显示夏令时的起始月、日和时间。 

• 结束日期 (End Date)
显示夏令时的结束月、日和时间。

• 重复日期

输入“Rule”类型后，激活了夏令时的周期将以周、日、月和时钟的形式显示。输入“日

期”(Date) 类型后，将显示“-”。
• 状态 (State)

显示条目的状态：

– 已启用 (Enabled)
条目已正确创建。 

– 无效 (Invalid)
新建条目，但起始和结束日期完全相同。

• 类型 (Type)
显示如何进行夏令时切换：

– 日期 (Date)
输入固定日期作为夏令时切换的时间。 

– 重复 (Recurring)
定义夏令时切换的规则。

DST 组态

组态夏令时切换

在此页面中，您可以组态夏令时切换条目。切换到夏令时或标准时间后，可以按当地时区正

确设置系统时间。可定义夏令时切换规则，也可指定固定日期。

说明

说明

此页面包含的内容取决于您在“类型”(Type) 框中做出的选择。

始终都会显示“DST 编号”(DST No.)、“类型”(Type) 和“名称”(Name) 框。
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• DST 编号 (DST No.)
选择条目的类型。

• 类型 (Type)
选择夏令时切换方式： 
– 日期 (Date)

您可以设置固定日期作为夏令时切换的时间。此设置适用于没有夏令时切换管理规则

的地区。

– 重复 (Recurring)
可以定义夏令时切换的规则。此设置适用于夏令时起始和结束日期始终为特定工作日

的地区。

• 名称 (Name)
输入条目名称。名称 长为 16 个字符。

选择“日期”(Date) 时的设置

可设置夏令时开始和结束的固定日期。

• 年 (Year)
输入夏令时切换的年份。

• 起始日期 (Start Date)
输入以下值作为夏令时的起点：

– 日 (Day)
指定日期。

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

• 结束日期 (End Date)
输入以下值作为夏令时的终点：

– 日 (Day)
指定日期。

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。
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选择“重复”(Recurring) 时的设置

可以创建夏令时切换规则。

• 起始日期 (Start Date)
输入以下值作为夏令时的起点：

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

– 周 (Week)
指定周。

可以选择一个月中的第 1 周到第 4 周或 后一周。

– 工作日 (Weekday)
指定工作日。

• 结束日期 (End Date)
输入以下值作为夏令时的终点：

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

– 周 (Week)
指定周。

可以选择一个月中的第 1 周到第 4 周或 后一周。

– 工作日 (Weekday)
指定工作日。

SNTP 客户端

网络中的时间同步

SNTP（Simple Network Time Protocol，简单网络时间协议）用于在网络中同步时间。SNTP 
服务器在网络中发送适当的帧。     

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。
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说明

• SNTP Client
使用 SNTP 启用或禁用自动时钟同步。

• Current System Time（仅在线时可用）

显示由工业以太网交换机接收的当前日期和当前标准时间。如果指定了时区，则会相应

调整时间信息。

• Last Synchronization Time（仅在线时可用）

显示上一次时钟同步发生的时间。

• Last Synchronization Mechanism（仅在线时可用）

显示上次时钟同步的执行方式。可用方法如下：

– Not set
未设置时间。

– Manual
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

– PTP
使用 PTP 自动进行时钟同步

• Time Zone
以“+/- HH:MM”的格式输入所使用的时区。时区与 UTC 标准世界时间相关。相应调整

“Current System Time”框中的时间。

• Daylight Saving Time
显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。“Current System Time”框将继续显示包

括时区在内的标准时间。

“Current System Time”框将继续显示包括时区在内的标准时间。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。
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• SNTP Mode
选择同步模式。可以使用下列同步类型：

– Listen
在该模式下，设备处于被动状态，且会接收传递时钟的 SNTP 帧。在该模式下，输入框

“SNTP Server Address”、“SNTP Server Port”中的设置没有影响。在此模式下，仅支持 
IPv4 地址。

– Poll
如果选择该模式，则会显示输入框“Poll Interval[s]”，以便进一步进行组态。在该模式

下，需考虑输入框“SNTP Server Address”和“SNTP Server Port”中的设置。若使用该同

步类型，设备会激活，并向 SNTP 服务器发送时间查询。在此模式下，支持 IPv4 和 IPv6 
地址。

• Poll Interval[s]
在此输入两次时间查询间的时间间隔。在此框中输入查询间隔的秒数值。可能的值介于 16 
到 16284 秒之间。

• SNTP Server Address
输入 SNTP 服务器的 IP 地址或 FQDN (Fully Qualified Domain Name)。

• SNTP Server Port 
输入 SNTP 服务器的端口。

可用的端口如下：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
• Primary

为第一个创建的 SNTP 服务器设置此复选标记。如果已创建多个 SNTP 服务器，将首先查

询主服务器。

NTP 客户端

使用 NTP 自动设置时钟

如果需要使用 NTP 进行时钟同步，可以在此做相关设置。

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。
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描述

• NTP 客户端 (NTP Client)
选中此复选框可启用使用 NTP 自动进行时钟同步功能。

• 仅安全 NTP 客户端 (Secure NTP Client Only)
启用后，设备将接收安全 NTP 服务器的系统时间。此设置适用于所有服务器条目。 
要启用安全 NTP 客户端，需要对用于验证的参数（密钥 ID、散列算法和密钥）进行组态。

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示由工业以太网交换机接收的当前日期和当前标准时间。如果指定了时区，则会相应

调整时间信息。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)（仅在线时可用）

显示上一次时钟同步发生的时间。

• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)（仅在线时可用）

该框显示上次时钟同步的执行方式。可能的方法有：

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

– PTP
使用 PTP 自动进行时钟同步

• 时区 (Time Zone)
以“+/- HH:MM”的格式输入所使用的时区。时区与 UTC 标准世界时间相关。

相应调整“当前系统时间”(Current System Time) 框中的时间。

• 夏令时 (Daylight Saving Time)
显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。“当前系统时间”(Current System Time) 
框将继续显示包括时区在内的标准时间。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。
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• “NTP 服务器索引”(NTP Server Index)
选择 NTP 服务器的索引。可 多指定 4 个 NTP 服务器或安全 NTP 服务器。按 NTP 服务

器索引的顺序查询 NTP 服务器。应用 先找到的服务器时间。如果接收到层值较小的 NTP 
服务器的时间帧，则应用该时间。切换到较小层值的时间大约需要 30 分钟。

• “NTP 服务器地址”(NTP Server Address)
输入 NTP 服务器的 IPv4 地址。 

• NTP 服务器端口 (NTP Server Port)
输入 NTP 服务器的端口。

可能的端口包括：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
• 轮询间隔[秒] (Poll Interval[s])

指定两次时间查询之间的时间间隔。可能的值介于 64 到 1024 秒之间。

• 密钥 ID (Key ID)
输入验证密钥的 ID。 

• 散列算法 (Hash Algorithm)
指定验证密钥的格式。 

• 密匙 (Key)
输入验证密钥。

• 密钥确认 (Key Confirmation)
再次输入验证密钥进行确认。

SIMATIC 时间客户端

通过 SIMATIC 时间客户端设置时间

在此页面上，可以使用“SIMATIC Time Client”组态时间同步。

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3147



说明

• SIMATIC Time Client
选中此复选框可启用设备作为 SIMATIC 时间客户端。

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示当前系统时间。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)（仅在线时可用）

显示上一次时钟同步发生的时间。

• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)（仅在线时可用）

显示上次时钟同步的执行方式。可能的方法有：

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

– PTP
使用 PTP 自动进行时钟同步

自动注销

在该页面，设置在用户不活动后自动从 WBM 或 CLI 注销所需经过的时间。

如果您已自动注销，需要重新登录。

说明

不从 CLI 自动注销

如果在设置时间后未终止连接，请检查 Telnet 客户端上“保持连接”的设置。 
如果“保持连接”间隔时间短于所组态的时间，则即使未传输任何用户数据也将保持连接。

例如，您为自动注销设置了 300 秒，为“保持连接”功能设置了 120 秒。在这种情况下，每 
120 秒发送一次数据包，以保持连接。 
• 禁用保持连接机制（间隔时间 = 0）

或

• 将时间间隔设置得足够高，以便保证在不传送数据时终止下级连接。
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说明

• Web Based Management
以秒为单位输入自动从 WBM 注销的时间。如果输入值 0，则禁用自动注销。

• CLI (TELNET, SSH) 
以秒为单位输入自动从 CLI 注销的时间。如果输入值 0，则禁用自动注销。

Syslog 客户端

在此页面中组态 Syslog 客户端。可以指定以非加密形式还是加密形式将 Syslog 消息

发送至 Syslog 服务器。

发送 Syslog 条目的要求

• 已启用 Syslog 客户端。

• 在“System > Events > Configuration”下，已针对相关事件激活“Syslog”。 
• 接收 Syslog 消息的网络中存在 Syslog 服务器。 
• 在设备上输入了 Syslog 服务器的 IP 地址或 FQDN (Fully Qualified Domain Name)。

说明

该页面包含以下框：

• Syslog Client
启用或禁用 Syslog 客户端。

• Syslog Server Address
输 Syslog 服务器的 IP 地址或 FQDN (Fully Qualified Domain Name)。

该表包含以下列：

• Select
选择要删除的行。

• Syslog Server Address
显示 Syslog 服务器的 IP 地址、FQDN (Fully Qualified Domain Name) 或主机名。
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• Server Port
输入要使用的 Syslog 服务器端口。

• TLS
– Enabled 

基于 TCP 以 TLS 加密形式发送 syslog 消息。 
– Disabled 

基于 UDP 以非加密形式发送 syslog 消息。

故障监视

电源

组态是否通过消息系统监视电源。根据硬件型号，会有一个或两个电源连接器（电源 1/电源 
2）和一个 PoE 电源。带冗余电源时，应对每个单独的进线线路分别组态监视。   
当所监视的连接（电源线路 1、电源线路 2 或 PoE）未通电或所施加的电压过低时，消息系

统将发出故障信号。 

说明

设备的操作说明中包含允许的工作电压限值。

如果出现故障，设备的错误 LED 将点亮。当前未决错误显示在“信息 > 错误”(Information 
> Errors) 中。

此外，在结果日志表中输入对应的错误消息。事件日志表的内容显示在“Information > Log 
Tables > Event Log”中。

监视电源的设置

• 线路 1 (Line 1)
启用或禁用对电源连接器 1 的监视。

• 线路 2 (Line 2)
启用或禁用对电源连接器 2 的监视。

• PoE
启用或禁用对以太网供电的监视。

• PROFINET 冗余 (PROFINET redundancy)
选择待 PROFINET 监视的冗余电源的所需条目。
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链路变化

连接状态变化的故障监视组态

在此页面上组态出现网络连接状态变化时是否触发错误信息。   
如果启用连接监视，则发出错误信号 
• 当端口上应当有链路却已缺失时。

• 或者当端口上不应有链路却检测到链路时。

错误会导致信号触点触发并使设备的故障 LED 点亮。取决于组态，错误可能会触发一个陷阱、

一封电子邮件或事件日志表中的一个条目。

显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列 (1st column) 
显示设置对于所有端口有效。

• 设置 (Setting)
选择所需设置。可用选项如下：

– “-”（禁用）

– Up
– Down
– 无变化：表 2 中的设置保持不变。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。
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表 2 包含以下列

• 端口 (Port)
显示可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 设置 (Setting)
选择设置。可做以下选择：

– Up
当端口变为激活状态时触发错误处理。

（从“Link down”到“Link up”）
– Down

当端口变为未激活状态时触发错误处理。

（从“Link up”到“"Link down”）
– “-”（禁用）

不触发错误处理。

EtherNet/IP

EtherNet/IP
在此页面上组态 EtherNet/IP 的模式。

说明

带有两个以太网接口的设备 
对于带有两个以太网接口的设备，只能将一个接口（P1 或 P2）用于以 EtherNet/IP 组态。 
这适用于以下设备： 
• SCALANCE W786-2 SFP
• SCALANCE W774-1 RJ-45 
• SCALANCE W774-1 M12 EEC 
• SCALANCE W734-1 RJ-45
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显示框说明

该页面包含以下框：

• EtherNet/IP 设备诊断 (EtherNet/IP Device Diagnostics)
显示启用（“On”）还是禁用（“Off”）EtherNet/IP。

• 下一次启动的 EtherNet/IP 设备诊断 (EtherNet/IP Device Diagnostics for next boot)
设置下次设备重启后是启用（“On”）还是禁用（“Off”）EtherNet/IP。

说明

EtherNet/IP 和 PROFINET
开启 EtherNet/IP 时，PROFINET 将关闭。EtherNet/IP 和 PROFINET 的切换对 DCP 无影响。

说明

PROFINET AR 状态

如果已建立 PROFINET 连接，即 PROFINET AR 状态为“Online”，则无法启用 EtherNet/IP。

PROFINET

PROFINET 的设置     
此页面显示 PROFINET AR 状态和设备名称。

说明

GSDML 组态文件：模式类型

GSDML 组态文件可用于组态以太网端口的传输模式。SCALANCE WxM76x 仅支持

“Autonegotiation”设置。 
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说明

该页面包含以下框：

• PROFINET 设备诊断 (PROFINET Device Diagnostics)
显示启用（“On”）还是禁用（“Off”）PROFINET。

• 下次启动时的 PROFINET 运行时模式 (PROFINET runtime mode for next boot)
设置下次设备重启后是启用（“On”）还是禁用（“Off”）PROFINET。

说明

PROFINET AR 状态

如果已建立 PROFINET 连接，即 PROFINET AR 状态为“Online”，则无法禁用 PROFINET。

• PROFINET AR 状态 (PROFINET AR Status)
此框显示了 PROFINET 连接的状态；也就是说，设备是与 PROFINET 控制器之间的连接是

处于“Online”状态还是“Offline”状态。

在此处，在线即表示存在到 PROFINET IO 控制器的连接，即它的组态数据已经下载到设

备并且设备可以向 PROFINET IO 控制器发送状态数据。在这种称为“正在进行数据交换”

的状态下，无法对 PROFINET 控制器的参数集进行组态。

• 站的 PROFINET 名称 (PROFINET Name of Station)
此框根据 STEP 7 的 HW Config 中的组态显示 PROFINET 设备名称。

PLUG

组态

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

注意

切勿在运行期间插拔 PLUG。

只允许在设备关闭后取出或插入 PLUG。
设备会以一秒为间隔检查是否已插入 PLUG。如果检测到 PLUG 已拔下，则设备会重启。 
如果在设备中插入了有效 PLUG 许可证，设备会在重启后切换到预定的错误状态。在这种

情况下，SCALANCE W 会禁用可用的无线接口。

若设备先前组态了 PLUG 许可证，则该设备在缺少此 PLUG 的情况下无法继续使用。为再次

使用该设备，请将设备复位为出厂设置。
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说明

插入的 PLUG 组态与先前版本不兼容

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。如果此时设备中插入了 PLUG，则重启后，由于 PLUG 仍具有之前 新固件的

组态数据，因此状态为“NOT ACCEPTED”。此时，您可以返回之前的 新固件而不丢失任何

组态数据。 
如果不再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用“System > PLUG”手动删除或重写 PLUG。

PLUG 组态的相关信息  
此页面提供了有关 PLUG 上存储的组态的详细信息。还可以将 PLUG 复位为“出厂默认设置”

或向其中加载新内容。

说明

只有在单击“Set Values”按钮后，才会执行此操作。

此操作无法撤销。

如果进行选择之后您决定不执行此功能，则单击“Refresh”按钮。随后将再次从设备中读取此

页面数据，并会取消选择。

说明

该表格包括以下行：

• Status
显示 PLUG 的状态。可能的选项如下：

– ACCEPTED
设备中存在具有有效且适当组态的 PLUG。

– NOT ACCEPTED
插入的 PLUG 上的组态无效或不兼容。

– NOT PRESENT
设备中未插入 PLUG。

– FACTORY
PLUG 已插入，但不包含组态。如果在操作过程中对 PLUG 进行了格式化，则也会显示

此状态。

• Device Group
显示先前使用该 PLUG 的 SIMATIC NET 产品线。

• Device Type
显示先前使用该 PLUG 的产品线的设备类型。
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• Configuration Revision
组态结构的版本。此信息与设备支持的组态选项相关，而与具体的硬件配置无关。因此，

在添加或移除附加组件（模块或扩展器）时，此版本信息不会改变，但是如果更新固件，

则该信息可能会发生改变。

• File System
显示 PLUG 上的文件系统类型。

• File System Size [Kilobytes]
显示 PLUG 上文件系统的 大存储容量。

• File System Usage [Kilobytes]
显示 PLUG 上文件系统的存储器使用情况。

• Info
显示有关之前使用该 PLUG 的设备的所有附加信息，例如：订货号、型号标识以及硬件

与软件的版本。显示的软件版本与上次更改了组态的版本相对应。状态为“NOT ACCEPTED”
时，将显示有关问题原因的更多信息。

如果已将 PLUG 组态为 PRESET PLUG，则该信息字符串会作为附加信息显示在此处的第一

行。有关创建和使用 PRESET PLUG 的更多详细信息，请参见组态手册的“保养和维护”

部分。

• Firmware on PLUG
启用后，固件将会存储在 PLUG 上。这意味着可通过 PLUG 自动进行固件升级/降级。“Info”
框显示固件是否存储在 PLUG 上。有关更多详细信息，请参见组态手册的“PLUG”部分。

• Modify PLUG
从该下拉列表中选择所需设置。用户可使用以下选项更改 PLUG 上的组态：

– Write current configuration to PLUG
仅当 PLUG 的状态为“NOT ACCEPTED”或“FACTORY”时，此选项才可用。

会将设备内部闪存中的组态复制到 PLUG。  
– Erase PLUG to factory default

删除 PLUG 中的所有数据并执行低级格式化。  
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许可证

注意

切勿在运行期间插拔 PLUG。

只允许在设备关闭后取出或插入 PLUG。
设备会以一秒为间隔检查是否已插入 PLUG。如果检测到 PLUG 已拔下，则设备会重启。 
如果在设备中插入了有效 PLUG 许可证，设备会在重启后切换到预定的错误状态。在这种

情况下，SCALANCE W 会禁用可用的无线接口。

若设备先前组态了 PLUG 许可证，则该设备在缺少此 PLUG 的情况下无法继续使用。为再次

使用该设备，请将设备复位为出厂设置。

说明

插入的 PLUG 组态与先前版本不兼容

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。如果此时设备中插入了 PLUG，则重启后，由于 PLUG 仍具有之前 新固件的

组态数据，因此状态为“NOT ACCEPTED”。此时，您可以返回之前的 新固件而不丢失任何

组态数据。 
如果不再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用“System > PLUG”手动删除或重写 PLUG。

PLUG 许可证的相关信息

C-PLUG 只能存储设备的组态。除组态外，KEY-PLUG 还包含一个可启用 SIMATIC NET 设备的

特定功能的许可证。

说明

信息仅在线时可用

只有与设备存在在线连接时才可在此页面上查看信息。
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说明

• Status
显示 PLUG 许可证的状态。可能的选项如下：

– ACCEPTED
设备中的 PLUG 包含合适且有效的许可证。

– NOT ACCEPTED
插入的 PLUG 的许可证无效

– NOT PRESENT
设备中未插入 PLUG。

– MISSING
未插入 PLUG。将在需要许可证的设备上组态功能。

– WRONG
插入的 PLUG 不适合该设备。

– UNKNOWN
PLUG 许可证的内容未知。

– DEFECTIVE
PLUG 许可证的内容包含错误。

• Article number
显示 PLUG 的订货号。PLUG 可用于各种功能增强和各种目标系统。

• Serial number
显示 PLUG 的序列号。

• Info
显示 PLUG 的更多相关信息。

说明

保存组态时，将同时保存当时设备中是否插入了 PLUG 的信息。之后，只有插入了具有相同

订货号/许可证的 PLUG，该组态才可执行。这与是否组态了 iFeatures 无关。

Ping

IP 网络中地址的可达性

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

通过 ping 功能，可检查特定地址在网络中是否可到达。
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说明

该页面包含以下框：

• 目标地址 (Dest. address)
输入设备的 IPV4、IPv6 地址或 FQDN（完全限定域名）。

• 重复 (Repeat)
输入 ping 请求的数量。

• DNS 分辨率 (DNS Resolution)
选择要用于解析已输入 FQDN 的 IP 地址类型。

– 自动

在该模式下，会自动选择 IP 地址类型。

– IPv4
将在 IPv4 地址中解析已输入的 FQDN。

– IPv6
将在 IPv6 地址中解析已输入的 FQDN。

• IPv6 的输出接口 (Out Interface for IPv6)
仅在目标地址为组播或链路本地地址时才要求做出此选择。

– “-”（出厂设置）

– 选择相应的 IPv6 接口。

• Ping
单击该按钮可启动 ping 功能。

• Ping 输出 (Ping Output)
该框会显示 ping 功能的输出。

• 删除 (Delete)
单击该按钮可删除 ping 输出。

DCP Discovery

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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搜索可通过选定接口访问的设备

在此页面上，可以选择一个接口并搜索可通过该接口访问以及支持 DCP 的设备。“DCP 发现”

仅搜索与接口位于同一子网中的设备，搜索后，将可访问设备列在表格中。在此表格中，可

以检查并调整设备的网络参数。要识别和组态设备，请采用发现组态协议 (DCP)。 

说明

DCP 发现

此功能仅适用于与 TIA 接口相关联的 VLAN。可在“第 3 层 > 子网 > 组态”(Layer 3 > Subnets > 
Configuration) 中组态 TIA 接口。

要求：

要调整网络参数，DCP 需要对设备具有写访问权限。如果访问受到写保护，则无法组态网络

参数。

在 SCALANCE 设备上的“系统 > 组态”(System > Configuration) 中组态访问。 

说明

该页面包含以下框：

• 超时 (Timeout)
 指定闪烁时间。经过该时间后，停止闪烁。

• 自有 LED 闪烁 (Blink Own LEDs)
使自有设备的 LED 闪烁。 

• 接口 (Interface)
选择所需接口。 

• 浏览 (Browse)
开始搜索可通过选定接口访问的设备。 
搜索完成后，将可访问设备列在表格中。该表 多列出 100 个条目。

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示访问设备所需的端口。  

• MAC 地址 (MAC Address)
显示设备的 MAC 地址。

• 设备类型 (Device Type)
显示设备所属的产品系列或产品组。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3160 编程和操作手册, 11/2022



• 设备名称 (Device Name)
如有必要，请更改 PROFINET 设备名称。

设备名称必须符合 DNS 标准。如果未使用设备名称，则该框为空。

• IP 地址 (IP Address)
如有必要，请更改设备的 IPv4 地址。 
IPv4 地址在网络中应唯一并与网络匹配。IPv4 地址 0.0.0.0 表示尚未设置 IPv4 地址。 

• 子网掩码 (Subnet mask)
如有必要，请更改设备的子网掩码。 

• 网关地址 (Gateway Address)
如有必要，请更改网关的 IPv4 地址。

• 状态设备名称 (Status Device Name)
– None: 未使用设备名称。

– Discovered:使用设置的设备名称。

– Configured:为设备分配了新的设备名称。 
• 状态 IP 地址 (Status IP Address)

– Discovered/IP: 设备使用静态 IPv4 地址。

– Discovered/DHCP: 设备已从 DHCP 服务器获取 IPv4 地址。

– Configured: 为设备分配了新的 IPv4 地址。 
• 超时 (Timeout)

指定闪烁时间。经过该时间后，停止闪烁。

• 闪烁 (Flash)
使所选设备的端口 LED 闪烁。 

组态备份

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

组态数据包备份

在此页面上，可以保存组态备份。根据可用存储空间和备份的文件大小，可创建多个备份。

创建的备份以“ConfigPackBackup”文件类型进行保存。在“系统 > 加载和保存 > HTTP/
TFTP”(System > Load&Save > HTTP/TFTP) 页面，可将组态备份以 ZIP 文件的形式保存到客户

端 PC 或从其中进行加载。
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说明

该页面包含以下框：

• 名称 (Name)
输入备份的名称。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 名称 (Name)
显示备份名称。

• 大小 [字节] (Size [bytes])
首行“Available memory”显示备份可用的设备存储器空间。创建备份后，可用的存储器空

间相应地减少。其它行显示每个备份的大小。

• 恢复 (Restore)
点击“恢复”(Restore) 按钮在设备上加载相关备份。

TCP 事件

如果启用页面上的“TCP Event”功能，设备将在组态的端口上等待传入 TCP 数据包。通过比较

用户数据进行授权。

TCP 数据包有以下选项： 
• 触发“睡眠模式”功能。

• 开启或关闭数字量输出。 
如果传入 TCP 数据包包含符合标准的数据，则会执行其中包含的命令。 

TCP 数据包的格式

该命令以符合以下格式的 TCP 数据包发送：
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用户名#密码#CommandCode#Seq-Num;Time;

说明

允许用于用户名和密码的字符

允许使用以下字符：

• 0123456789
• A...Z a...z
•  . -_
此外，密码还允许使用：

• 空格

•  ! " % & / ( ) = ? * + < > ' ,

说明

该页面包含以下内容：

• 启用 (Enable)
启用或禁用 TCP 数据包的接收。要对此进行记录，请在“System > Event”下激活“TCP Event 
Log”。

• 用户名 (User Name)
输入用户名以检查 TCP 数据包的接收。用户名和密码输入在 TCP 数据包中。

• 密码 (Password)
输入该用户名的密码。 

• 密码确认 (Password Confirmation)
重新输入密码以进行确认。

• 端口号 (Port number)
定义设备等待 TCP 数据包所用的端口。标准端口 26864 为默认端口。 
还可以输入默认端口 26864 或 1 … 65535 范围内的端口号。

说明

预留端口

某些端口被永久预留。确保指定端口尚未使用。有关所用端口，请参见“可用服务列表”。
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该表包含以下列：

• 启用 (Enable)
启用或禁用事件。 

• 事件 (Event)
– 数字量输出

开启或关闭数字量输出。数字输出在重启（关闭）时复位。

通电：

用户名#密码#106#1:
断电：

用户名#密码#106#2:
– Sleep Mode

触发“Sleep Mode”功能：

用户名#密码#107#1;10:
后一个编号指定睡眠时间，单位为分钟。在本示例中，睡眠模式被触发 10 分钟。

组态接口

以太网

概述

此页面显示设备所有端口的数据传送组态。

说明

• Port
显示可组态端口。 

• Port name
显示端口的名称。

• Status
显示端口是开启还是关闭状态。数据通信只能通过已启用的端口实现。
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• Operational State（仅在线时可用）

显示当前运行状态。运行状态取决于已组态的“Status”和“Link”。 
可能的选项如下：

– up
已将端口的状态组态为“enabled”，且端口与网络之间存在有效的连接。 

– down 
已将端口的状态组态为“disabled”或“Link down”，或者端口不存在连接。

• Link（仅在线时可用）

显示网络连接状态。有以下连接状态：

– up
端口与网络之间存在有效链路，正在接收链路完整性信号。

– down
链路中断，例如原因可能是关闭了所连接的设备。

• Mode Type（仅在线时可用）

显示端口的传输参数

• Negotiation
显示自动组态是启用还是禁用状态。  

• MAC Address（仅在线时可用）

显示端口的 MAC 地址。

组态

在此页面组态设备的以太网端口。

说明

SCALANCE W786-2 SFP
无法对 SCALANCE W786-2 SFP 的两个 SFP 端口单独进行参数分配或诊断。
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设置

• 端口 (Port)
选择待组态的端口。

• 状态 (Status)
指示端口处于启用还是禁用状态。

– enabled
端口启用。数据通信只能通过已启用的端口。

– disabled
禁用端口但保持连接。

– Link down
禁用端口并且中断到伙伴设备的连接。

• 端口名称 (Port name)
输入端口名称。

• MAC 地址 (MAC Address)（仅在线时可用）

显示端口的 MAC 地址。

• 模式类型 (Mode Type)
说明

此参数组态不适用于：

• SCALANCE W786-2 SFP
• SCALANCE W770
• SCALANCE W760
• SCALANCE W730
• SCALANCE W720
该永久性设置为“Auto negotiation”。

显示端口的传输速度和传输方法。可以对端口选项中的“自动协商”(Autonegotiation) 和
“传输速率”(Transmission rate) 进行设置。

说明

在某个端口与伙伴端口互相通讯之前，两端必须具有匹配的设置。

• 模式 (Mode)（仅在线时可用）

显示当前使用的传输速度和传输模式。

• Negotiation
显示对伙伴端口连接的自动组态是处于已启用状态还是处于已禁用状态。

• MTU ((Maximial Transmission Unit)
输入包大小，超过此大小的数据包将被分片。
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• OperState
显示当前运行状态。运行状态取决于已组态的“状态”(Status) 和“链接”(Link)。 
可用选项如下：

– up
已将端口的状态组态为“启用”(enabled)，且端口与网络之间存在有效的连接。 

– down 
已将端口的状态组态为“禁用”(disabled) 或“链路中断”(Link down)，或者端口不存

在连接。

• Link（仅在线时可用）

显示网络连接状态。有以下连接状态：

– Up
端口与网络之间存在有效链路，正在接收链路完整性信号。

– Down
链路中断，例如由于关闭了所连接的设备。

更改端口组态     

说明

光学端口只能以 大传输速率工作在全双工模式下。因此，不能对光学端口进行以下设置：

• 自动组态

• 传输速度

• 传输技术

说明

利用各个自动功能，设备可以在某个端口过载时，防止或降低对其它端口和优先级 (Class of 
Service) 的影响。这意味着即使启用流量控制，帧也可能被丢弃。

当设备接收的帧多于它可以发送的帧时（例如由于不同的传输速度），会发生端口过载。

WLAN

基本 (W700/W1700)

说明

要组态 WLAN 接口，必须始终首先指定国家/地区代码。有些参数取决于国家/地区设置，例

如传输标准。
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设置

• Country Code
可指定使用设备时所在的国家/地区。

无需了解特定国家/地区的数据，设备会根据您所选择的国家/地区设置通道划分和输出功

率。

说明

区域设置

为使操作符合认证，必须正确设定国家/地区设置。选择与设备使用地所在国家/地区不同

的国家/地区会导致法律纠纷。

• Device Mode
设备的模式。只能更改接入点的模式。

可能的模式如下：

– AP：接入点模式

– 客户端：客户端模式

说明

更改模式后，将显示一条消息。如果单击“Yes”确认消息，组态设置将更新为更改后的模式。

• Radio
显示可用的 WLAN 接口。

• Enabled
WLAN 接口的状态。要启用 WLAN 接口，请启用该设置。

说明

启用 WLAN 接口

提供设备时 WLAN 接口处于禁用状态。在国家/地区和天线设置组态完毕后可启用 WLAN 
接口。

• Radio Mode
显示 WLAN 接口的模式。
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• Frequency Band
指定频段。在客户端模式下也可以进行双频操作。

– 2.4 GHz
– 5 GHz
– 2.4 GHz + 5 GHz（仅限客户端模式）

说明

将 W786-2IA RJ-45 的 WLAN 接口组态为不同频段

如果将该设备上的两个 WLAN 接口组态为相同频段，则这两个接口会相互影响或干扰。在

数据吞吐量较高时，这种情况尤其突出。

• WLAN Mode 2.4 GHz/WLAN Mode 5 GHz
为组态的频段选择所需的传输标准。

该选择取决于国家/地区设置。

– Auto（仅限客户端模式）

自动确定传输标准 (2.4 GHz + 5 GHz)
– 802.11a

已设置传输标准 IEEE 802.11a (5 GHz)。
– 802.11g

已设置传输标准 IEEE 802.11g (2.4 GHz)。此传输标准与 IEEE 802.11b 向下兼容。

– 802.11n
已设置传输标准 IEEE 802.11n（2.4 GHz 和 5 GHz）。此传输标准与 IEEE 802.11a 和 
IEEE 802.11g 向下兼容。

– 仅 802.11n
已设置传输标准 IEEE 802.11n（2.4 GHz 和 5 GHz）。此传输标准与 IEEE 802.11a 和 
IEEE 802.11g 向下兼容。

说明

分片长度

如果选择传输标准“802.11n”、“仅 802.11n”或“Auto”（仅限客户端模式），则无法设置

分片长度的阈值，请参见“Interfaces > WLAN > Advanced”中的“Fragmentation Length 
Threshold”。
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• DFS (802.11h)
启用或禁用“动态频率选择 (DFS)”功能。

说明

RCoax 5 GHz 和 DFS
在美国和其他遵循 FCC（美国联邦通信委员会）的国家/地区使用 DFS（动态频率选择）

时，不能使用 IWLAN RCoax 电缆 5 GHz。可通过 Internet 网址 (http://www.siemens.com/
funkzulassungen) 找到认证的当前状态。

SCALANCE W1700：使用 160 MHz 通道带宽

只有激活了 DFS，才有足够的通道可用于 160 MHz 频率的运行。

– Enabled
借助 DFS 功能，还可以使用更高的 5 Ghz 通道。

这些通道为国家/地区特定的通道，需要遵守某些 DFS 规范。有关更多信息，请参见

国家/地区特定的 DFS 文档。

接入点通过其中一条通道进行发射信号之前，会借助 CAC（通道可用性检查）进行为

期 60 秒的搜索，检查是否存在竞争雷达信号。接入点在搜索期间也不会发送任何信

标。对于气象雷达通道 (5.6 - 5.65 GHz)，搜索持续时间为 10 分钟。 
如果搜索周期结束后未检测到任何雷达信号，接入点会通过此通道发射信号。否则，

接入点将更改通道并重复该检查过程。

运行期间，接入点还会持续搜索雷达信号。 
如果接入点发现当前通道上有雷达信号，则会自动切换到备用 DFS 通道，当前通道将

被阻断 30 分钟。

– Disabled
未使用 DFS 功能。

• Outdoor Mode
– Enabled

如果已启用户外模式，则只能使用可在户外运行的通道。

– Disabled
如果已禁用户外模式，则只能使用可在建筑物内运行的通道。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3170 编程和操作手册, 11/2022



• Maximum Tx Power
指定设备的发射功率。如果发射功率设置过大，则客户端的接收信号可能会被过调。检

查客户端的接收信号强度 (dBm)。为避免超出法定的 大发射功率，可能有必要根据所

使用的天线降低发射功率。降低发射功率可有效地减小蜂窝区大小。

说明

可实现的 大发射功率因通道和数据速率的不同而异。有关发射功率的更多详细信息，请

参见文档“无线电接口特性”。

说明

如果带有两个 WLAN 接口的接入点的两个接口都运行在相同的频率范围内，这可能在发

射功率高于 15 dBm 时导致一个接口或两个接口上有无线干扰。

• max. EIRP (Effective Isotropic Radiated Power)
显示天线的当前辐射功率，与非定向天线相关（各向同性）。天线增益产品，天线连接

器数量，电缆长度，其他衰减以及设置的 Tx 功率。

• Tx Power Check（仅在线时可用）

指示所做的设置是否违反所选国家/地区允许的发射功率限制。检查“max. EIRP”的计算值

以确定此值是否违反所设置国家/地区特定通道允许的发射功率限制。如果设置“Use 
Allowed Channels only”，则仅检查在此选择的通道。

– - 
通道可在当前设置下使用。

– 通道数量

表示当前发射功率超出 大允许发射功率的通道。

基本 (WxM700)

基本设置

在该页面上进行设备的几项基本设置，例如国家/地区设置和模式。

说明

要组态 WLAN 接口，必须始终首先指定国家/地区代码。有些参数取决于国家/地区设置，例

如传输标准。
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说明

• 国家/地区代码 (Country Code)
从该下拉列表中选择设备运行时所在的国家/地区。

无需了解特定国家/地区的数据，设备会根据您所选择的国家/地区设置通道划分和输出功

率。

说明

区域设置

为使操作符合认证，必须正确设定国家/地区设置。选择与设备使用地所在国家/地区不同

的国家/地区会导致法律纠纷。

• 设备模式 (Device Mode)
选择设备的模式。此选择仅适用于接入点。

可能的模式如下：

– AP - 接入点模式

– 客户端 - 客户端模式 

说明

更改模式后，将显示一条消息。如果单击“确定”(OK) 确认消息，则设备将在更改的模式

下以出厂设置组态重启。

如果设备已重启，则需要再次登录才能继续进行组态。

• 频段 (Frequency Band)
设置设备的工作频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz

该表格包括以下列：

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

• 频段 (Frequency Band)（仅限接入点模式）

显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz
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• 启用 (Enabled)
WLAN 接口的状态。要启用 WLAN 接口，请选中该复选框。

说明

启用 WLAN 接口

提供设备时 WLAN 接口处于禁用状态。在国家/地区和天线设置组态完毕后可启用 WLAN 
接口。

接入点模式：并行模式 2.4/5 GHz
两个 WLAN 接口不能同时激活。

• 无线模式 (Radio Mode)
显示 WLAN 接口的模式。

• WLAN 模式 2.4 GHz (WLAN Mode 2.4 GHz)/WLAN 模式 5 GHz (WLAN Mode 5 GHz)
为组态的频段选择所需的传输标准。该选择取决于国家/地区设置。

– Auto（仅限客户端模式）

自动确定传输标准（2.4 GHz 和 5 GHz）。

– 802.11g
已设置传输标准 IEEE 802.11g (2.4 GHz)。此传输标准与 IEEE 802.11b 向下兼容。

– 802.11n 
已设置传输标准 IEEE 802.11n（2.4 GHz 和 5 GHz）。此传输标准与 IEEE 802.11a 和 
IEEE 802.11g 向下兼容。

– 802.11a
已设置传输标准 IEEE 802.11a (5 GHz)。

– 802.11ac
已设置传输标准 IEEE 802.11ac (5 GHz)。

– 802.11ax
已设置传输标准 IEEE 802.11ax (5 GHz)。

说明

数据传输率 
会自动调节数据传输率。
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• DFS (802.11h)
启用或禁用“动态频率选择 (DFS)”功能。

– 启用

借助 DFS 功能，还可以使用更高的 5 Ghz 通道。

这些通道为国家/地区特定的通道，需要遵守某些 DFS 规范。有关更多信息，请参见

国家/地区特定的 DFS 文档。

接入点通过其中一条通道进行发射信号之前，会借助 CAC（通道可用性检查）进行为

期 60 秒的搜索，检查是否存在竞争雷达信号。接入点在搜索期间也不会发送任何信

标。对于气象雷达通道 (5.6 - 5.65 GHz)，搜索持续时间为 10 分钟。 
如果搜索周期结束后未检测到任何雷达信号，接入点会通过此通道发射信号。否则，

接入点将更改通道并重复该检查过程。

运行期间，接入点还会持续搜索雷达信号。 
如果接入点发现雷达信号，则会通知客户端通道发生了变化。然后会自动切换到备用 
DFS 通道，当前通道将被阻断 30 分钟。

– 禁用

未使用 DFS 功能。

• 户外模式 (Outdoor Mode)
– 启用

如果已启用“户外模式”(Outdoor Mode)，则只能使用可在户外运行的通道。

– 禁用

如果已禁用“户外模式”(Outdoor Mode)，则只能使用可在建筑物中运行的通道。

参见

无线认证 (https://www.siemens.com/wireless-approvals)

扩展 (W700/W1700)
在不能如预期那样采用默认设置来使用设备时，则只需更改此页面上的设置。

设置

• Radio
显示可用的 WLAN 接口。

• Beacon Interval [ms]（仅限接入点模式）

指定接入点发送信标的间隔 (40 - 1000 ms)。信标是由接入点周期性发送的数据包，用于

向客户端通知接入点的存在。
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• DTIM（仅限接入点模式）

DTIM 时间间隔 (1 - 15) 指定接入点向客户端发送收集的数据包（广播、单播、多播）之

前要发送的信标的数量。

– 如果输入“1”，则接入点将在发送每个信标后立即传输广播、单播和多播包（常规网络

环境的推荐设置）。

– 如果输入“5”，则表示接入点每 5 个信标进行一次数据包的收集与发送。

增大此值将允许客户端有更长时间处于休眠模式，但也意味着数据包的延迟更大。

• RTS/CTS Threshold  [字节]
RTS/CTS（请求发送/允许发送）是避免冲突的一种方法。该方法基于发送实际数据前的状

态信息交换 (Hidden node problem)。出于减小由于其它协议通信造成的网络负载而使用

此方法时，应仅限于特定大小以上的数据包。可以使用 RTS/CTS Threshold 参数指定数据

包大小。

• Fragmentation Length Threshold [字节]
大数据包会被分割为小数据包后再进行传输，并在接收后重组成原始大小。这在传输质

量不良时较有帮助，因为较大的数据包更难传输。但是，分片为小数据包意味着吞吐量

更低。

说明

仅当设置了传输标准“802.11g” (2.4 GHz) 或“802.11 a”(5 GHz) 时，才能编辑该值。请参见

“Interfaces > WLAN > Basic”中的“WLAN Mode”。

• HW Retries
指定硬件重试次数。在 WLAN 芯片尝试立即重复发送未确认的数据包时，硬件重试由 
WLAN 芯片本身执行。

如果所有硬件重复均未成功，则该数据包将被删除。

说明

如果已启用 iPCF 或 iPCF-MC，则硬件重试次数 多可设置为 16 次。
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• Multi Radar Detection（仅限接入点模式）

– Enabled
只有在“Basic”页面中启用了“DFS”功能后，该功能才可用。该功能适合如下系统：具有

通过一个以太网连接的几个接入点，并且这些接入点在相同通道上发送信息。当一个

接入点检测到雷达信号时，它将该信息分发给所有连接的接入点。如果至少还有一个

接入点在 40 ms 内验证了雷达信号，则会通知所有连接的接入点。该通道上的所有设

备发送操作均切换至另一个通道。对于网络中的接入点，该通道将被阻断 30 分钟。如

果已在“Interfaces > WLAN > AP”页面上为通道组态“Auto”，则该功能无法使用。在这

种情况下，仅当至少两个连接的接入点恰巧在同一个通道上发送时，才可能进行雷达

信号的验证。如果只有一个接入点检测到了通道上的信号，则会将其视为有效的雷达

信号。

– Disabled
未使用该功能。当一个接入点检测到雷达信号时，它将切换到另一个通道上。不再考

虑组态的通道。

• Prefer Configured DFS Channel（仅限接入点模式）

– Enabled
只有在“Basic”页面中启用了“DFS”功能后，该功能才可用。如果 WLAN 接口的组态通道

因雷达侦测而被阻断，并在 30 分钟后又恢复通畅，则接入点会自动切换至组态的通

道。在接入点开始在组态的通道上进行通信之前，将花费 60 秒的时间在该通道上搜

索主要用户。在此期间，接入点不会发送信标。如果在通道上发现信号，则接入点将

更改通道并重复该检查过程。只有在 60 秒钟后未检测到主要用户的信号时，接入点

才会在该通道上进行发送操作。如果已在“Interfaces > WLAN > AP”页面上为通道组态

“Auto”，则设备不具有可返回的组态通道。

– 禁用

未使用该功能。

Extensions (WxM700)

更多可能设置

在此页面中，可指定传输特性的具体内容。仅当通过默认设置无法按预期使用 SCALANCE 
W700 设备时，才需要调整此页面上的参数。
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说明

该表包括以下列：

• Radio
在此列中显示可用的 WLAN 接口。

• Frequency band（仅限接入点模式）

显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz

• Beacon Interval [ms]（仅限接入点模式）

显示接入点发送信标的时间间隔。信标是由接入点周期性发送的数据包，用于向客户端

通知接入点的存在。

• HW Retries
指定硬件重试次数。 
不建议硬件重试次数 >30。
在 WLAN 芯片尝试立即重复发送未确认的数据包时，硬件重试由 WLAN 芯片本身执行。

如果所有硬件重试均未成功，则将删除数据包并将 WLAN 客户端从列表中删除。

• A-MPDU
聚合的 MAC 协议数据单元 (A-MPDU)
– 启用

具有相同目标地址的多个 MPDU 帧捆绑在一起并作为较大的 A-MPDU 帧发送。这使得

总吞吐量得以提高。

– 禁用

接收但不发送 A-MPDU 帧。
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天线 (W700/W1700)
在此页面组态已连接的外部天线的设置。
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只有内部天线可以组态天线模式。

说明

未连接天线时发生传输中断

每个 WLAN 接口可以有多达三个天线连接器。相关 WLAN 接口开启后，其第一个连接器必

须总是连接了天线。 
未使用的连接器必须安装 50 Ω 端接电阻。

如果未连接任何天线，还必须禁用相关接口的 Rx 和 Tx 操作。否则可能发生传输中断。

设置

• Connector
显示相关天线连接的名称。

说明

SCALANCE W1700：160 MHz 通道带宽

• 使用两个天线以 160 MHz 频率运行

– 空间流 1：第一个天线 RxA1 + 第二个天线 RxA4
为确保两个天线的组态相同，组态第一个天线的设置并自动将其用于第二个天线。

• 根据该表，显示“Antenna Configuration for Channel Width 160 MHz”设置。

• 仅允许天线模式 RX/TX。
• 天线

以下天线不支持以 160 MHz 频率运行：

– ANT793-8DJ
– ANT793-8DK
– ANT793-8DP
– ANT793-8DL
– ANT793-8DQ

• Antenna Type
选择连接到设备的外部天线的类型。如果外部天线的类型不可用，请选择条目“User 
defined”。
如果要使用 50 Ω 端接电阻端接某天线连接，请选择“Not used (Connect 50 Ohm 
Termination)”。
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• Antenna Gain
如果在“Antenna Type”中选择了“User-defined”条目，则手动输入以“dBi”为单位的天线增

益。

– Antenna Gain 2.4 GHz [dBi]
在此输入天线在 2.4 GHz 频段内的天线增益。

– Antenna Gain 5 GHz [dBi]
在此处输入天线在 5 GHz 频段内的天线增益。

• Cable length [m]
输入设备和外部天线之间的柔性天线连接电缆的长度（以米为单位）。

• Additional Attenuation [dB]
在此处指定其它衰减，例如由其它分配器造成的衰减。
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• Antenna Mode
指定天线的使用方式。对于天线连接器 1（R1 A1 和 R2 A1），输入不可更改。

– TX
仅限发送

– RX
仅限接收

– RX\TX
接收和发送

下表显示了可能的各种组合：

索引 1
R1 A1
R2 A1

索引 2
R1 A2
R2 A2

索引 3
R1 A3
R2 A3

索引 4
R1 A4
R2 A4

Rx\Tx Rx\Tx Rx\Tx Rx\Tx
Rx\Tx Rx\Tx Rx\Tx Rx
Rx\Tx Rx\Tx Rx Rx
Rx\Tx Rx Rx Rx
Rx\Tx Rx\Tx Rx\Tx Tx
Rx\Tx Rx\Tx Tx Tx
Rx\Tx Tx Tx Tx
Rx\Tx Rx\Tx Rx\Tx --1)

Rx\Tx Rx\Tx Rx --1)

Rx\Tx Rx\Tx Tx --1)

Rx\Tx Tx Tx --1)

Rx\Tx Rx Rx --1)

Rx\Tx Rx\Tx --1) --1)

Rx\Tx Tx --1) --1)

Rx\Tx Rx --1) --1)

Rx\Tx --1) --1) --1)

1) 天线类型为“Not used (Connect 50 Ohm Termination)”

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3181



• Dynamic Transmit Antenna Selection (DTAS)（仅限客户端模式）

启用后，将自动选择可为接入点提供更强信号的天线进行数据传输。

两条天线的信号强度显示在“Information > WLAN > Radio interfaces information”下。   
DTAS 要求：

– 在接入点处设置 MCS < = 7。
– 两条天线已组态天线模式“RX/TX”。
– 如果有三条天线可用，则必须为第三条天线设置天线类型“Not used (Connect 50 Ohm 

Termination)”。
• Antenna Configuration for Channel Width 160 MH（不适用于 SCALANCE W1788-2IA 

M12）
– 接入点模式（不可组态）

 如果 WLAN 1 或 WLAN 2 的通道带宽设置为 160 MHz，则会显示该设置。在“Interfaces 
> WLAN > AP”下组态通道带宽。

– 客户端模式（可组态） 
如果已启用，则 WLAN 接口上的通道带宽将设置为 160 MHz。前提条件是已启用 DFS 
和 IEEE 802.11ac。只有启用了 DFS，才有足够的通道可用于 160 MHz 频率的运行。

Antennas&Power (WxM700)

外部天线的组态

在此页面组态已连接的外部天线的设置。

说明

50 Ω 端接电阻

每个 WLAN 接口有两个天线连接。未使用的连接器必须安装 50 Ω 端接电阻。

在 WLAN 接口开启后，天线必须始终连接到 R1 A1 天线连接端。如果未连接任何天线，还

必须禁用相应接口的 Rx 和 Tx。否则可能发生传输中断。
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说明

表 1 包含以下列：

• Radio
显示可用的 WLAN 接口。

• Frequency Band
显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz

• Max. Tx Power
此处设置的值对应于每个天线连接的发射功率。

说明

可实现的 大发射功率因通道和数据速率的不同而异。有关发射功率的更多信息，请参

见文档“SCALANCE W700 801.11ax 特性”。 

• Max. conducted power
该值是所有有效天线连接的总发射功率。

根据以下情况进行计算：

– 1 个天线连接

大发射功率 = 大导电功率

– 2 个天线连接

大发射功率 + 3 dB = 大导电功率

• max. EIRP (Effective Isotropic Radiated Power)
显示天线的当前辐射功率，与非定向天线相关（各向同性）。

max. EIRP = 大导电功率 + 天线增益 – 衰减（天线连接、电缆长度和附加衰减） 
表 2 包含以下列：

• Connector
显示相关天线连接器的名称。 

• Frequency Band
显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz
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• Antenna Type
选择连接到设备的外部天线的类型。如果外部天线的类型不可用，请选择条目“User 
defined”。
如果要使用 50 Ω 端接电阻端接某天线连接器，请选择“Not used (Connect 50 Ohm 
Termination)”。

说明

选择天线时，请注意以下要求：

• 设备天线的国家/地区认证。有关更多信息，请参见“无线认证”。

• 国家/地区特定以及与信道相关的 大允许天线增益。请参见参考文档“SCALANCE W700 
802.11ax 认证”。

• Antenna Gain
如果在“Antenna Type”中选择了“User defined”条目，则手动输入天线增益（以“dBi”为单

位）。

– Antenna Gain 2.4 GHz [dBi]
在此输入天线在 2.4 GHz 频段内的天线增益。

– Antenna Gain 5 GHz [dBi]
在此处输入天线在 5 GHz 频段内的天线增益。

• Cable Length [m]
输入设备和外部天线之间的柔性天线连接电缆的长度（以米为单位）。

• Additional Attenuation [dB]
在此处指定附加衰减，例如由其它分配器造成的衰减。
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• Antenna Mode
指定天线的用途。对于天线连接端 R1 A1，输入不可更改。

– Tx
仅限发送

– Rx
仅限接收

– Rx/Tx
接收和发送

下表显示了可能的各种组合：

R1 A1 R1 A2
Rx/Tx Rx/Tx
Rx/Tx Rx
Rx/Tx Tx
Rx/Tx --1)

1) 天线类型为“Not used (Connect 50 Ohm Termination)”

• Tx power check
指示所做的设置是否违反所选国家/地区允许的发射功率限制。检查“max. EIRP”的计算值

以确定此值是否违反所设置国家/地区特定通道允许的发射功率限制。如果设置“Use 
Allowed Channels only”，则仅检查在此选择的通道。

说明

如果为通道使用设置“Auto”或 DFS，需要使用“Allowed Channels”列表排除不允许使用的

通道。

– 通道数量

表示当前发射功率超出 大允许发射功率的通道。

– "-" 
通道可在当前设置下使用。

允许的通道

为进行通信，将在频段内使用一个特定的通道。用户既可以具体设置此通道，也可以组态为

自动选择通道。 
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设置

表 1 包含以下列：

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

• 频段 (Frequency Band)
显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz

• 仅使用允许的通道 (Use Allowed Channels only)
如果启用此设置，则限制了对 AP 或客户端建立连接时允许使用的通道的选择。

在下表中，可定义以下内容：

– 在“自动”(Auto) 通道设置处于启用状态时，AP 可用于建立无线蜂窝区的通道。

– 客户端进行 AP 搜索时所处的通道。

表格根据频段进行划分。

禁用时，将使用在设置（国家/地区代码、天线、发射功率等）条件下的可用通道。

在各频段表格的上方，可看到以下设置：

• 全选/取消全选 (Select/Deselect all)
– 启用 (Enabled)

激活所有通道。

– 禁用 (Disabled)
频段的第一个有效通道仍然可用。启用所需的通道。

频段表具有以下列：

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

• 频段 (Frequency Band)
显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz
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• 无线模式 (Radio Mode)
显示该模式。

• 通道号

要为所需的频段指定有效通道，请选中通道号所对应的相应复选框。

该表格显示了相应国家/地区允许的通道。只能启用有效的通道。无效通道将灰显且无法

启用。

说明

要指定通道，必须启用设置“仅使用允许的通道”(Use Allowed Channels only)。

802.11n

802.11n 的属性

按照 IEEE 802.11n 标准，可将单独的数据包集中到一起，放到一个更大的数据包（即 A-
MPDU 和 A-MSDU 数据包）中。如此可实现更高的数据吞吐量。

可在此页面中执行 A-MPDU 和 A-MSDU 数据包设置。部分设置取决于设置的传输标准和所

选的通道宽度。   

设置

该表格包括以下列：

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

• A-MPDU
启用或禁用 A-MPDU 数据包的发送。如果禁用此设置，则将仅接收 A-MPDU 数据包。

• A-MPDU Limit [帧]
指定在一个 AMPDU 数据帧中组合在一起的各子帧的数量。

• A-MPDU Limit  [字节]
指定 A-MPDU 帧的 大长度。

• A-MSDU
Aggregated MAC Service Data Unit (A-MSDU) 启用或禁用如下操作：具有相同目标地址

的几个 MSDU 被捆绑到一个 A-MSDU 中，并同时发送。这会减少网络负载。A-MSDU 的
大长度相对较短，因此比较适合捆绑几个较短的帧。如果禁用此复选框，将接收但不

发送 A-MSDU 数据包。
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• A-MSDU 数据包大小 (Packet Size) [字节]
指定 A-MSDU 数据包的 大大小。

取值范围：50 - 200 字节

默认值：100 字节

• Guard Interval [ns]（仅限在接入点模式下）

选择两个传送的 OFDM 符号之间必须保留的发送暂停时间。

可能的设置如下。该选择取决于所选的传输标准。

– 400（短）/800（长）：设置 400 ns 可选。可使用 400 ns 或 800 ns 的发送暂停时间

来发送数据包，具体取决于信号质量。

– 800（长）：发送暂停时间为 800 ns。

接入点 (W700/W1700)

说明

此页面仅在接入点模式下可用。

设置 
表 1 包含以下列：

• Radio
显示可用的 WLAN 接口。

• Channel
指定主通道。

如果希望接入点自行搜索空闲通道，请使用“Auto”。可限制在建立无线蜂窝区时接入点可

使用的通道。对于“Channel selection”，启用设置“Use Allowed Channels only”。如果要

使用固定通道，请从下拉列表中选择所需的通道。

说明

WLAN 接口的通道间隔

如果使用第二个 WLAN 接口，请确保具有足够的通道间隔。 
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• Channel Width [MHz] 
W700 IEEE 802.11n
只能指定符合 IEEE 802.11n 传输标准的通道带宽

– 20
通道带宽为 20 MHz

– 40 up
通道带宽为 40 MHz。使用组态的通道以及高于其带宽的相邻通道。

– 40 down
通道带宽为 40 MHz。使用组态的通道以及低于其带宽的相邻通道。

说明

通道带宽 40 MHz 和频段 2.4 GHz
如果接入点在组态的通道中或者在相邻的通道中检测到其它接入点，则原接入点会将

通道带宽从 40 MHz 更改为 20 MHz。如果在接入点上设置“空闲”通道，则该接入

点将使用 40 MHz 的通道带宽。

W1700 IEEE 802.11n/ac
仅可指定符合 IEEE 802.11n 和 IEEE 802.11ac 传输标准的通道带宽。

可能的设置如下。

– 20 MHz
– 40 MHz
仅限 IEEE 802.11ac：
– 80 MHz
– 160 MHz（不适用于 SCALANCE W1788-2IA M12）

只有激活了 DFS，才有足够的通道可用于 160 MHz 频率的运行。

• Selected Channels 
– 通道号（频率）或自动

在“Channel”中设置固定通道时，将显示此通道（包括频率）。

– 仅限 80 MHz 以及固定通道：通道范围

在相应的通道范围内，80 MHz 通道带宽需要四个通道。通道范围包括“Channel”中组

态的通道和另外三个临近的通道。

• Selected Alternative DFS Channels
– 通道号（频率）或自动

在“Alternative DFS Channel”中设置固定通道时，将显示此通道（包括频率）。

– 仅限 80 MHz 以及固定通道：通道范围

在相应的通道范围内，80 MHz 通道带宽需要四个通道。通道范围包括“Channel”中组

态的通道和另外三个临近的通道。
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表 2 包含以下列：

• Radio
在此列中显示可用的 WLAN 接口。

• Available Channels
显示允许的通道。显示的内容取决于当前所选国家/地区的无线认证，以及“Channel 
selection”的设置。

表 3 包含以下列：

• Radio
显示 WLAN 接口。

• Port
显示 VAP 接口。

• Enabled
要使用所需的 VAP 接口，请选中此复选框。

• SSID
输入 WLAN 的 SSID。SSID 的字符串长度为 1 到 32 个字符。

SSID 使用 ASCII 字符 0x20 至 0x7e。
• Broadcast SSID

– 取消激活

SSID 再也不在接入点的信标帧中发送。这意味着 SSID 对其它设备不可见。只有获知

接入点的 SSID 并使用其进行组态的客户端才可连接到该接入点。这些客户端上必须禁

用“Any SSID”选项。

– 激活

SSID 在接入点的信标帧中发送，并对其它设备可见。也就是说，启用了“Any SSID”设
置的客户端也可连接到该接入点。

说明

由于 SSID 传输不进行加密，因此该功能只能对未经授权的访问提供基本保护。使用验证

方法（例如 WPA2 (RADIUS)，或者该验证不可用时使用 WPA2-PSK）可以提高安全性。另

外，必须考虑到某些终端设备可能无法访问隐藏的 SSID。

• WDS only
如果启用此设置，接入点将仅支持通过 WDS 进行的通信。在 WDS 模式下，所有接入点

必须使用同一个通道。

• WDS ID
输入 WDS ID。WDS ID 的 大长度为 32 个字符。

要建立 WDS 连接，请为 WDS 伙伴输入此 WDS ID。
WDS ID 使用 ASCII 字符 0x20 至 0x7e。 
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Access Point (WxM700)

说明

该 WBM 页面仅在接入点模式下可用。

组态 
在该 WBM 页面上指定接入点的组态。

说明

表 1 包含以下列：

• Radio
显示可用的 WLAN 接口。

• Frequency Band
显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz

• Channel
指定主通道。

如果希望接入点自行搜索空闲通道，请使用“Auto”。可限制在建立无线蜂窝区时接入点可

使用的通道。为此，在“Allowed Channels”页面中，选中“Use Allowed Channels only”复
选框。

如果要使用固定通道，请从下拉列表中选择所需的通道。

• Alternative DFS Channel
如果在“Basic”页面中启用了“DFS”功能，则在此处指定备用通道。如果希望接入点自行搜

索空闲通道，请使用“Auto”。
如果在主通道和备用通道都检测到竞争雷达信号，则接入点将自动搜索空闲通道。

如果要使用固定通道，请从下拉列表中选择所需的通道。

• Selected Channels 
– 通道号（频率）或自动

在“Channel”中设置固定通道时，将显示此通道（包括频率）。

– 仅限 80 MHz 以及固定通道：通道范围

在相应的通道范围内，80 MHz 通道带宽需要四个通道。通道范围包括“Channel”中组

态的通道和另外三个临近的通道。
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• Selected Alternative DFS Channels
– 通道号（频率）或自动

在“Alternative DFS Channel”中设置固定通道时，将显示此通道（包括频率）。

– 仅限 80 MHz 以及固定通道：通道范围

在相应的通道范围内，80 MHz 通道带宽需要四个通道。通道范围包括“Channel”中组

态的通道和另外三个临近的通道。

• Channel Width [MHz]
仅可指定符合 IEEE 802.11n、IEEE 802.11ac 和 IEEE 802.11 ax 传输标准的通道带宽。

可能的设置如下。

– 20 MHz
– 40 MHz
仅限 IEEE 802.11ac/ax：
– 80 MHz

表 2 包含以下列：

• Radio
显示可用的 WLAN 接口。

• Frequency Band
显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz

• Available Channels
此框显示允许的通道。显示的内容取决于当前所选国家/地区的无线认证，以及“Allowed 
Channels”页面上的设置。

表 3 包含以下列：

• Radio
显示 WLAN 接口。

• Port
显示 VAP 接口。

• Frequency Band
显示频段。

– 2.4 GHz
– 5 GHz

• Enabled
要使用所需的 VAP 接口，请选中此复选框。
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• SSID
输入 WLAN 的 SSID。SSID 的字符串长度为 1 到 32 个字符。

SSID 使用 ASCII 码 0x20 至 0x7e。
• Broadcast SSID

– 取消激活

SSID 再也不在接入点的信标帧中发送。这意味着 SSID 对其它设备不可见。只有获知

接入点的 SSID 并使用其进行组态的客户端才可连接到该接入点。 
– 激活

SSID 在接入点的信标帧中发送，并对其它设备可见。 

说明

由于 SSID 传输不进行加密，因此该功能只能对未经授权的访问提供基本保护。使用验证

方法（例如 WPA2 (RADIUS)，或者该验证不可用时使用 WPA2-PSK）可以提高安全性。另

外，必须考虑到某些终端设备可能无法访问隐藏的 SSID。

AP WDS
在正常运行时，接入点将充当网络的接口与客户端通信。但是，有时会存在多个接入点需要

彼此互相通信的情况，例如，在需要扩展无线覆盖范围或设置无线骨干时。对于 WDS
（Wireless Distributed System，无线分布式系统）支持此模式。

说明

此选项卡仅在接入点模式下可用。   

设置

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

• 端口 (Port)
显示端口。

• 端口已启用 (Port enabled)
启用 WDS 接口。

• 连接所用接口 (Connection over)
指定建立 WDS 连接时所经由的 VAP 接口。使用 VAP 的 MAC 地址和安全设置（例如 
WPA2）。
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• 伙伴 ID 类型 (Partner ID Type)
指定 WDS 通信的类型。

– MAC 地址 (MAC Address)
使用 MAC 地址。“伙伴 WDS ID”(Partner WDS ID) 输入框将灰显。对于“伙伴 
MAC”(Partner MAC)，输入 WDS 伙伴的 MAC 地址。

– WDS ID
使用 WDS ID。“伙伴 MAC”(Partner MAC) 输入框将灰显。在“伙伴 WDS ID”(Partner 
WDS ID) 中输入 WDS 伙伴的 WDS ID。如果以后要使用 C-PLUG 或 KEY-PLUG 替换接入

点，则使用此选项。

• 伙伴 MAC (Partner MAC)
输入 WDS 伙伴的 MAC 地址。仅当为“伙伴 ID 类型”(Partner ID Type) 设置了“MAC 地
址”(MAC Address) 时才可以进行编辑。

• 伙伴 WDS ID (Partner WDS ID)
输入 WDS 伙伴的 WDS ID。仅当为“伙伴 ID 类型”(Partner ID Type) 设置了“WDS ID”时才

可以进行编辑。对于 WDS ID，允许 ASCII 字符 0x20 至 0x7e。 

说明

匹配 WDS 模式下的安全设置

在 WDS 模式下，确保安全设置与所有相关设备均匹配。如果设置不正确或与具体设备不

兼容，则会因为验证错误而无法进行数据交换。应避免使用“基本向导”安全设置中的

“自动”(Auto) 设置，原因是使用该设置后，将无法实现访问点之间的安全设置同步。

说明

在 WDS 操作中，涉及的所有接入点均存在以下限制：

• 所有要彼此通信的接入点必须使用相同的通道、传输步骤和数据传输速率。

• 可选择 WEP 或 WPA(2)-PSK 作为加密方法。
在以下位置组态已分配 VAP 接口的安全设置：“安全 > WLAN > 基本设置”(Security > WLAN 
> Basic settings)
对于 WDS 连接，不能使用基于 RADIUS 服务器的验证。

• 在 IEEE 802.11h 传输模式下，选择“WDS”模式并不现实。在 WDS 模式下，所有接入点必
须使用同一个通道。如果某个接入点检测到主要用户的信号，则会自动切换该通道，从而
导致现有连接中断。

AP 802.11a/b/g 速率

说明

此页面仅

• 在接入点模式下可用。

• 在已为 WLAN 模式设置“802.11a”、“802.11g”或“802.11n”时才可组态。
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此页面会显示 WLAN 模式 802.11a/b/g 的可用数据传输速度。如有必要，可以更改数据传输

速度。否则，建议保留数据传输速度的默认设置。这样接入点便仅使用所选的数据传输速度

与客户端通信。

设置

表 1 包含以下列：

• 无线 (Radio)
指定信息所关联的 WLAN 接口。

• 仅使用所选的数据传输率 (Use selected data rates only)
通过选择此设置，可为所需的 WLAN 接口指定数据传输速度。

如果禁用了此设置，则会使用默认值。 
无线 (Radio)
选择表 3（数据速率）中显示的 WLAN 接口。

表 2 包含以下列：

• 所有数据传输率设置 (All data rate settings)
显示对表 3 中所有条目都有效的设置。

• 启用/基本设置 (Enabled/Basic settings)
选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 3 中的条目保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，将为表 3 的所有端口应用此设置

表 3（数据速率）包含以下列：

• 无线 (Radio)
指定信息所关联的 WLAN 接口。

• 数据传输率 [Mbps] (Data Rate [Mbps])
显示支持的数据传输速度（单位：兆位每秒）。
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• 启用 (Enabled)
启用此设置，以便将所需的数据传输速度分配给 WLAN 接口。

说明

至少需要启用一个数据传输速度。

• 基本 (Basic)
启用此选项，以便将所需的数据传输速度声明为“基本”(Basic)。此设置指定客户端必须

能够达到所需速度方可连接到接入点。此设置仅在已选择有效的数据传输率后方可启用。

说明

至少需将一个数据传输速度指定为“初始设置”。

默认值 (Default Values)
“默认值”(Default Values) 按钮用于按标准设置值。

AP 802.11n 数据传输率

说明

此页面仅

• 在接入点模式下可用。

• 在已为 WLAN 模式设置“802.11n only”或“802.11n”时才可组态。

此页面显示 WLAN 模式 802.11n 可使用的数据传输速度（MCS = 调制和编码方案）。可选

择这些数据传输速度的任意选择。这样接入点便仅使用所选的数据传输速度与客户端通信。

设置

表 1 包含以下列：

• Radio
指定信息所关联的 WLAN 接口。

• Use selected data rates only
通过选择此设置，可为所需的 WLAN 接口指定数据传输速度。

如果禁用了此设置，则会使用默认值。默认情况下会禁用该设置。

Radio
选择表 3（MCS 索引）中显示的 WLAN 接口。
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表 2 包含以下列：

• All data rate settings
显示对表 3 中所有条目都有效的设置。

• Enabled
选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 3 中的条目保持不变。

• Transfer to table
如果单击此按钮，将为表 3 的所有端口应用此设置。

表 3（MCS 索引）由以下列组成：

• Radio
指定信息所关联的 WLAN 接口。

• MCS Index
显示支持的 MCS 索引。显示的 MCS 索引取决于“Antenna Type”和“Antenna Mode”设置。

可在“Interfaces > WLAN > Antennas”中找到该设置。例如，如果仅使用一个天线，则将

仅显示 MCS 0 到 7。 
• Streams

显示可通过所选 MCS 索引传送的并行数据流的 大数量。

• Data Rate [Mbps]
显示支持的数据传输速度（单位：兆位每秒）。显示的数据传输速度取决于“Guard 
Interval”和“HT Channel Width”设置。可在“Interfaces > WLAN > Access Point”中找到“HT 
Channel Width”设置。可在“Interfaces > WLAN > 802.11n”中找到“Guard Interval”设置。

• Enabled
启用此设置，以便将所需的数据传输速度分配给 WLAN 接口。

说明

至少需要启用一个 MCS 索引。

Default Values
“Default Values”按钮用于按标准设置值。
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客户端 (W700/W1700)

连接到网络

可在此页面上指定设备作为客户端连接到网络的方式。

说明

只有客户端或处于客户端模式下的接入点可使用此页面。

设置

表 1 包含以下列：

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

说明

禁用 WLAN 接口

除非至少组态了一个 SSID，或者启用了设置“Any SSID”，否则将禁用 WLAN 接口。

• MAC 模式 (MAC Mode)
指定向客户端分配 MAC 地址的方式。可能的方式包括：

– 自动 (Automatic)
客户端自动采用其通过以太网接口接收的第一帧的源 MAC 地址。

– 手动 (Manual)
如果选择“手动”(Manual)，则在“MAC 地址”(MAC Address) 列中输入 MAC 地址。

– 自身 (Own)
客户端将以太网接口的 MAC 地址用于 WLAN 接口。

– 第 2 层隧道 (Layer 2 Tunnel)
客户端的 WLAN 接口使用以太网接口的 MAC 地址。同时也会将连接到客户端以太网

接口的 MAC 地址通知给网络。 多可使用八个 MAC 地址。

• MAC 地址 (MAC Address)
如果已为“MAC 模式”(MAC Mode) 选择了“手动”(Manual)，则输入客户端的 MAC 地址。

• 任意 SSID (Any SSID)
– 启用 (Enabled)

在客户端模式下，SCALANCE W700 设备尝试连接到对应于安全上下文 1 的安全设置

的接入点。客户端只可连接启用了“Broadcast SSID”选项的接入点。

– 禁用 (Disabled)
客户端尝试连接到安全设置与定义的安全上下文之一相匹配的 SSID 列表中的接入点。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3198 编程和操作手册, 11/2022



• 漫游后的 DHCP 续订 (DHCP Renew After Roaming)
– 启用 (Enabled)

更改为不同的接入点后，进行检查以确定客户端的 IPv4 地址是否仍然有效。如果 IPv4 
地址无效，DHCP 服务器会请求新的 IPv4 地址。

– 禁用 (Disabled)
如果客户端更改为不同的接入点，将不会检查 IPv4 地址。

• 漫游阈值 (Roaming Threshold)
指定客户端漫游到新接入点时所依据的阈值。

– 高 (High)
仅在场强明显高出时切换到信号更强的接入点。

– 中 (Medium)
在场强中等高时切换到信号更强的接入点。

– 低 (Low)
在场强稍高时便切换到信号更强的接入点。

• 低 AP 信号强度 (min. AP Signal Strength)
客户端已预设信号强度。客户端必须从接入点接收到至少达到指定信号强度的信号才能

连接到该接入点。 
信号强度可能由于客户端的移动和其它影响因素而暂时产生波动。为了滤除信号的这些

波动，可围绕此值使用滞后，客户端在该范围不足前不会更改接入点。如果来自接入点

的信号低于此范围，客户端将从连接的接入点断开连接并搜索新的接入点。 
• 后台扫描模式 (Background Scan Mode)

在客户端与一个接入点相连期间，它会在后台扫描可在必要时连接的其他接入点。指定

扫描的模式。

可设置以下选项：

– always
如果低于后台扫描阈值，客户端会继续搜索接入点。

– idle
如果特定时间内没有数据传送，则将开始扫描其他接入点。

– disabled
只要客户端已连接，就不会扫描其他接入点。

• 后台扫描间隔 [ms] (Background Scan Interval [ms])
指定扫描其它接入点的时间间隔。

• 后台扫描阈值 [dBm] (Background Scan Threshold [dBm])
指定阈值。如果低于阈值，客户端会搜索较远的接入点。
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表 2 包含以下列：

• 无线 (Radio)
显示 WLAN 接口。

• 扫描通道 (Scan Channels)
显示客户端进行接入点搜索时所处的通道。显示的内容取决于所选国家/地区的无线认证，

以及“允许的通道”(Allowed Channels) 下的设置。

• 每个通道的扫描时间 (Scan time per channel) (W1700)
定义每个通道的扫描时间。

有三个预定义的扫描时间设置：

– 短 (Short)：主动扫描时间：50 ms，被动扫描时间：90 ms
– 中 (Medium)：主动扫描时间：200 ms，被动扫描时间：300 ms
– 长 (Long)：主动扫描时间：300 ms，被动扫描时间：800 ms
需要在接入点上相应地调整信标间隔。信标间隔不应超过被动扫描时间的一半。

表 3 包含以下列：

• 启用 (Enabled)
启用或禁用相关 SSID。

• 无线 (Radio)
显示 WLAN 接口。

• SSID
输入将与客户端相连的接入点的 SSID。
对于 SSID，使用 ASCII 码 0x20 至 0x7e。 

• 安全性 (Security)
选择安全上下文。在“Security > WLAN > Basic”中创建并组态安全上下文。

默认设置：上下文 1

说明

iPCF 或 iPCF-MC 模式激活

如果启用了 iPCF 或 iPCF-MC 模式，则只能选择安全上下文 1。
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客户端 (WxM700)

连接到网络

可在此 WBM 页面上指定设备作为客户端连接到网络的方式。

说明

只有客户端或处于客户端模式下的接入点才可使用此 WBM 页面。

说明

禁用 WLAN 接口

组态 SSID 时，WLAN 接口处于禁用状态。

说明

表 1 包含以下列：

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

• MAC 模式 (MAC Mode)
指定向客户端分配 MAC 地址的方式。可能的方式包括：

– 自身 (Own)
客户端的 WLAN 接口使用以太网接口的 MAC 地址。

– 第 2 层隧道 (Layer 2 Tunnel)
客户端的 WLAN 接口使用以太网接口的 MAC 地址。同时也会将连接到客户端以太网

接口的 MAC 地址通知给网络。 多可使用八个 MAC 地址。

表 2 包含以下列：

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

• 漫游阈值 (Roaming Threshold)
客户端在场强中等高时切换到信号较强的接入点。
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• 后台扫描模式 (Background Scan Mode)
在客户端与一个接入点相连期间，它会在后台扫描可在必要时连接的其它接入点。指定

扫描的模式。

可使用以下选项：

– 始终 (Always)
如果低于后台扫描阈值，客户端会继续搜索接入点。

– 禁用 (Disabled)
只要客户端已连接，就不会扫描其它接入点。

客户端根据在当前通道上接收的信标（管理帧）更新其扫描列表。

• 后台扫描间隔 [ms] (Background Scan Interval [ms])
指定扫描其它接入点的时间间隔。

表 3 包含以下列：

• 无线 (Radio)
显示 WLAN 接口。

• 扫描通道 (Scan Channels)
显示客户端搜索接入点时所在的通道。显示的内容取决于所选国家/地区的无线认证，以及

“允许的通道”(Allowed Channels) 的设置。

表 3 包含以下列：

• 无线 (Radio)
显示 WLAN 接口。

• 启用 (Enabled)
启用或禁用相关 SSID。

• SSID
输入要与客户端相连的接入点的 SSID。
对于 SSID，使用 ASCII 码 0x20 至 0x7e。 

• Security
选择安全上下文。在“安全 > WLAN > 基本”(Security > WLAN > Basic) 中创建并组态安全

上下文。

默认设置：上下文 1 
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强制漫游

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 在接入点模式下。

• 与设备存在在线连接时。

必须启用设备的 WLAN 接口，否则无法扫描频率范围。

在此页面中可指定何时执行漫游。 
• 在连接端子上（仅限接入点模式）

如果通过以太网接口的连接终止，则通过无线网络登录的客户端将不会注意到任何内容。

连接终止的可能原因有断线、网络组件故障，插头拔出等。接入点可通过在连接终止时

禁用相关 WLAN 接口来强制已登录的客户端进入漫游状态。客户端开始漫游，然后连接

到另一个接入点。只要以太网接口再次可用，接入点就会重新打开其 WLAN 接口。

• 无法访问达目标地址时

为了对这种情况进行监视，设备会以固定时间间隔向已组态的目标地址发送 ping。 
– 接口由一个目标地址监视

若此目标地址未发送 ping 响应，接入点将关闭相应的 VAP 接口，或者客户端将重新

启动 WLAN 接口。

– 接口由多个目标地址监视  
仅当所组态的任一目标地址均发送 ping 响应时，接入点才会关闭相应的 VAP 接口，或

者客户端重新启动 WLAN 接口。只要可以访问其中一个目标地址，接口就会保持激活

状态。 
接入点通过此 VAP 接口向连接的 WAN 客户端发送取消关联帧。WLAN 客户端将进行

漫游并连接至另一个 VAP 接口。如果地址再次可访问，则会通过此 VAP 接口重新建立

连接。

设置

表 1 包含以下列：

• Radio
显示可用的 WLAN 接口。

• Force roaming on link down
如果启用该列，则当通过以太网接口建立的连接中断时，会关闭 WLAN 接口。 
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表格“Force Roaming on IP down”包含以下列：

• Select
选中要删除的行中的复选框。

• Destination Address
输入将要检查其可访问性的目标的 IPv4 地址或 FQDN（完全限定域名）。 

说明

代理 IP 子网中无目标地址

如果目标地址未处于代理 IPv4 子网中，则必须输入网关：

W700：System > Agent IPv4
W1700：Layer 3 (IPv4) > Subnets 
基础网桥模式“802.1Q VLAN 网桥”

如果在“Layer 2 > VLAN”中为“Based Bridge Mode”组态“802.1Q VLAN Bridge”，则会向管

理 VLAN 发送回送消息（ping 数据包）。

• Interval [ms]
指定发送回送消息 (ping) 的时间间隔。

• Max. Lost Packets
指定连续丢失 ping 响应的 大数目。达到该数值的目标地址被视为不可访问（断开）。

• VAP X.Y
指定监视地址所经由的 VAP 接口。 

信号记录器

记录有效的用户信号

信号记录器用于记录接入点和客户端之间的有效用户信号。利用此数据，可以定位用户信号

不强的区域。当客户端沿固定路径移动时，信号记录器特别有用。

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 使用客户端或处于客户端模式的接入点时

• 与设备存在在线连接时。

设备的 WLAN 接口已启用，否则不会执行任何记录操作。
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说明

显示分为两个区域。

• 客户端

表示客户端的测量。

• 接入点

显示客户端当前连接的接入点的测量。为此，需要启用“Bidirectional Recording”设置。接

入点将其数据发送给 多 3 个运行信号记录器的客户端。接入点数据不会显示在其他客

户端上。

两个区域分别包含两个图形。  
第一个图形包含下列元素：

• 滚动条

借助该滚动条，可以浏览整个测量情况。为此，可使用“<<”和“>>”按钮或者键盘上的箭头

键。

• 左侧栏

在左侧栏中，可根据显示的颜色方案实时显示客户端/接入点的所需信号。

• 颜色方案

大于 -35 dBm（蓝色）的范围属于过调制范围，即 WLAN 信号过强并且经过调制后接收。

自 -60 dBm 左右（黄色）起，WLAN 信号变弱。

• x 轴
X 轴显示随机样本中的测量过程（单位为秒）。

• 测量数据

– 客户端

测量数据根据所显示的颜色方案显示了有效用户信号的值。灰线显示背景噪声。

如果在测量（漫游）期间客户端更改了接入点或重新连接，则会通过黑色竖线进行显

示。在该线上将显示新的 AP 系统名称和 BSSID。
如果在测量期间客户端未连接到某个接入点，则不会显示用户信号。要明确表示不存

在到接入点的连接，BSSID 将被设为 00:00:00:00:00:00 并以红色进行显示。

– 接入点

测量数据根据所显示的颜色方案显示了有效用户信号的值。灰线显示背景噪声。 
如果在测量（漫游）期间客户端更改了接入点或重新连接，则会通过黑色竖线进行显

示。 
如果接入点不支持“双向记录”设置，将不会显示任何用户信号
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第二个图形包含下列元素：

• 左侧栏

在此栏中，仅根据颜色方案显示传输尝试失败次数的百分比。

• 颜色方案

颜色方案从绿色变为红色并显示传输尝试失败次数值。  
– 绿色 (0%)：所有传输尝试均成功。

– 红色 (100%)：所有传输尝试均失败。

• x 轴
X 轴显示随机样本中的测量过程（单位为秒）。

• 测量数据

– 客户端 
测量数据根据所显示的颜色方案显示传输尝试。传输尝试显示为一栏。发送数据包的

数据速率用一条灰线表示。 
如果在测量（漫游）期间客户端更改了接入点或重新连接，则会通过黑色竖线进行显

示。

– 接入点

测量数据根据所显示的颜色方案显示传输尝试。传输尝试显示为一栏。发送数据包的

数据速率用一条灰线表示。

如果在测量（漫游）期间客户端更改了接入点或重新连接，则会通过黑色竖线进行显

示。如果接入点不支持“Bidirectional Recording”设置，将不会显示任何数据。

除了图形还加将显示以下值：

• 状态

显示信号记录器是否在记录值。

• Current Sample
当前测量的编号

• CL RX-Signal [dBm] / AP RX-Signal [dBm]
客户端/接入点的有效用户信号，单位为 dBm

• CL NF [dBm] / AP NF [dBm]
客户端/接入点的背景噪音，单位为 dBm

• CL Retries [%] / AP Retries [%] 
客户端/接入点的传输重复率用百分比表示。

• CL RSSI / AP RSSI
客户端/接入点的 RSSI（接收信号强度指示）的原始值 

• CL TX-Rate [Mbps] / AP TX-Rate [Mbps]
在当前随机测试期间，发送的数据包的平均数据传输速率
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• Roaming Counter
漫游计数器显示在记录过程中客户端更改接入点的频率。在 4,294,967,295 次更改后，该

计数器将复位。

• Operative Channel
当前通道或客户端与接入点相连所用的通道

• AP System Name
接入点的系统名称

• BSSID
接入点的 BSSID（基本服务集标识）

• Connected Stations
通过同一 VAP 接口连接到接入点的客户端数量。

• Bidirectional Status
显示接入点的数据是否也被记录。

设置

图形下方的表格包含以下列：

• 无线 (Radio)
显示应用信息的 WLAN 接口。由于每个客户端仅具有一个 WLAN 接口，因此该表中始终

只有一行用于“WLAN 1”。
• 间隔 [ms] (Interval [ms])

指定采集两次测量值之间的时间间隔，以毫秒为单位。第一个测量值仅在经过设置的时

间间隔后才会显示。

• 样本 (Samples)
指定应该进行的测量数。

• 无限 (Endless)
如果启用此选项复选标记，则测量次数为无限。“样本”(Samples) 框呈灰显。信号记录

器将一直运行，直到手动停止记录器或重新组态设备。

只有在以 ≥ 100 毫秒的时间间隔开始时，才能选择该选项。

如果记录包含超过 10000 次测量，则后 10000 次测量将列在 csv 文件和 PDF 文件中。

• 双向记录 (Bidirectional Recording)
如果启用该设置，接入点的值将记录为 10 毫秒及更长的时间间隔。

以下版本的接入点均支持该设置：SCALANCE W700 11n > V6.1，SCALANCE W1700 
11ac > V1.0 和 SCALANCE W700 11ax V1.1 及更高版本。
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• 开始 (Start)
单击此列中的按钮开始记录所需信号。

说明

• 如果开始新记录，则会覆盖先前的记录。

• 如果记录的持续时间短于 10 分钟并且尚未完成（例如由于重启或断电），则将删除测量值。

信号记录器每 10 分钟自动保存一次记录的数据。重新启动后，记录将包含截至上次保存

操作的所有值。

• 停止 (Stop)
单击此列中的按钮提前停止记录所需信号。如果已完成指定的测量次数，则将自动停止

记录用户数据信号。

• 显示的样本 (Displayed Samples)
选择将在图中进行显示的测量数。

使用注意事项

注意以下几点提示，它们可帮助您使用信号记录器获取有用测量值：

• 在接入点上设置固定的数据传输速率。

• 如果已激活 iPCF，则尽可能在接入点上为测量设置较小的周期时间。

• 确保在测量期间可进行足够的数据通信，因为统计功能会对进入数据帧进行评估。

• 测量路径应以相同参数运行 2 至 3 次，以查明是否总是在同一位置出现信号强度损失。

• 应在较长一段时间内在固定位置进行选择性测量。

说明

• 如果开始新记录，则会覆盖先前的记录。

• 设备重启时，将删除测量值。

切换到以下菜单项之一以调用记录结果：

• 系统 > 加载和保存 > HTTP (System > Load & Save > HTTP)
单击“WLANSigRec”表行中的“保存”(Save) 按钮，将文件

“signal_recorder_SCALANCE_W700.zip”保存在所连接的 PC 的文件系统中。

• 系统 > 加载和保存 > TFTP / SFTP (System > Load & Save > TFTP / SFTP)
如有必要，可在“WLANSigRec”表行中更改文件名

“signal_recorder_SCALANCE_W700.zip”。在表行“WLANSigRec”中，从 后一列的下拉列

表中选择“Save file”条目，然后单击“Save Values”按钮。
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下载的 ZIP 文件中包含两个带有记录结果的文件：

• PDF 文件：输出限于 300 页。 
• CSV 文件：完整的记录列表。

频谱分析仪

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 在接入点模式下。

• 与设备存在在线连接时。

必须启用设备的 WLAN 接口，否则无法扫描频率范围。

技术信息

频率范围取决于组态。

参数 值

振幅精度 对于 2.4 GHz 3 dBm
对于 5 GHz 7 dBm

分辨带宽 330 KHz
小信号强度 -100 dBm
大信号强度 0 dBm

分析时间 40 MHz 时 120 ms
20 MHz 时 95 ms

更新时间 1 s

表示频率范围的信号

通过频谱分析仪，您可以识别和表示频率范围的电磁信号。您可以测量位于接入点环境的所

有信号的强度。

说明

启动频谱分析仪时，所有 WLAN 连接均在两个 WLAN 接口处端接。接入点也不会发送任何

信标。
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说明

如果设备高效运行，请勿启用频谱分析仪。这会影响设备的性能。

说明

频谱分析仪的功能不会取代专用频谱分析仪。

说明

该页面包含以下图形：

在所有图形中，下面的 x 轴显示了进行测量的所选中心频率周围的通道。上面的 x 轴显示了

频率范围。Y 轴的显示内容取决于所选图形。

• 实时

Y 轴显示信号强度（单位为 dBm）。

该图显示了在所组态的频率范围内接入点在其环境下接收的所有信号的强度。

红线显示自开始测量起的 大值。白线显示当前值。绿线显示平均值。

• 光谱图

Y 轴显示测量值随时间（从当前值 (0 s) 到 500 s 前接收的值）的变化情况。

该图显示了在所组态的频率范围内接入点在其环境下接收的所有信号的强度。

颜色取决于“颜色方案”(Color Scheme) 的设置。

• 密度图

Y 轴显示信号强度（单位为 dBm）。

该图显示了在所组态的频率范围内某强度信号的出现频率。

颜色从 低值（0%，以黑色表示）到 高值（100%，以红色表示）变化。

该页面包含以下按钮：

• 放大 (Expand)  
借助该图标，只能在该页面上以大格式显示一个图形类型。

• 缩小 (Reduce)  
借助该图标，可以返回到带有全部三个图形类型的视图。

• 颜色方案 (Color Scheme)  
借助该图标，可以更改图形类型“光谱图”的颜色方案：

– 颜色从 低值（-100 dBm，以黑色表示）到 高值（0 dBm，以红色表示）变化。

– 颜色从 低值（-100 dBm，以红色表示）到 高值（0 dBm，以黑色表示）变化。

• 复位 (Reset)  
借助该图标，可以复位“实时”图形类型的 大值和平均值。
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该表包含以下各列：

• 无线 (Radio)
显示应用信息的 WLAN 接口。

• 状态 (State)
显示测量的状态。可能的值包括：

– 已停止 (Stopped)
测量已停止。

– 已开始 (Started)
正在进行测量。

• 频段 (Frequency Band)
指定频段。

• 中心频率 (Center Frequency)
选择中心频率。

显示的通道数取决于“HT 通道宽度”(HT Channel Width) 的设置，请参见“接口 > WLAN 
> AP”(Interfaces > WLAN > AP) 页面。

• 开始 (Start)
单击此列中的按钮开始测量。

说明

如果开始新测量，则会覆盖先前的测量。

• 停止 (Stop)
单击此列中的按钮结束测量。

可在“系统 > 加载和保存 > WLAN 频谱分析仪”(System > Load&Save > 
WLANSpectrumAnalyzer) 菜单中将测量结果保存为 CSV 文件。

测量结果

CSV 文件

CSV 文件包含设备组态信息和每次测量的详细信息，可分为两个区域。第一个区域包含已组

态的设置： 
• System Name

接入点的系统名称

• Device IP
设备的 IP 地址 
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• Device MAC
设备的 MAC 地址

• Recording Interval
两次采集测量值之间的时间间隔

第二个区域是表格。表格包含每个测量值的以下内容：

• Sample
测量的顺序号

• Timestamp
时间戳

• 以下各列显示了所选频段的所有频率。只能为值已测量的频率填写单元格。测量值显示

信号强度（单位为 dBm）。

Remote Capture
在这些页面启用接口（以太网、WLAN）上的“远程采集”(Remote Capture) 功能。该功能用

于通过连接的 PC 进行网络诊断，例如，检测传输错误。

还可同时为多个接口启用该功能。启用该功能后，可在 Wireshark 中链接接口。在一段时间

内，Wireshark 通过接口记录数据通信。之后，可从记录中查看帧的内容或根据特定内容进

行过滤。

说明

该表包含以下列：

• 接口 (Interface)
与条目相关的接口。

• 启用 (Enable)
启用或禁用“远程采集”(Remote Capture) 功能。默认情况下会禁用该功能。

说明

性能

仅启用该功能以进行诊断。增加的数据通信会影响设备的性能。 
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该页面包含以下框：

• WLAN 采集模式 (WLAN Capture Mode)（仅限接入点模式）

指定 WLAN 接口的记录模式：

– 自身通信 (Own Traffic)
在这种情况下，记录由设备接收和发送的帧。 
例外情况：不显示由硬件直接处理的数据包，例如硬件重复、确认帧。

– 所有通信 (All Traffic)
接入点不再发送帧，但会记录所有传入数据包。 

说明

接入点与客户端之间无 WLAN 通信

如果使用“所有通信”(All Traffic) 设置，其它节点不再能够访问接入点，且接入点会失

去连接的客户端。 

• 系统重启后激活 (Activate after System Restart)
– 禁用

重新启动后，组态复位为默认设置。

– 启用

重新启动后，组态将被保存并保留。

Wireshark 中的接口链接

要求：

• 已在 PC 上安装 Wireshark V2.0.0。
• PC 和设备必须可通过 IP（第 3 层）访问。

步骤

例如，要分析 Wireshark 中 WLAN 接口 1 的数据通信，请按以下步骤操作：

1. 激活 WLAN 接口的设备中的“远程采集”(Remote Capture) 功能。

2. 在接收模式下，选择“自身通信”(Own Traffic)。
3. 单击“设置值”(Set Values) 启用该功能。 
4. 启动 Wireshark。
5. 单击“采集”(Capture) 菜单中的“选项”(Options)。随即打开“Wireshark - 采集接口”(Wireshark 

- Capture Interfaces) 窗口。

6. 单击“输入”(Input) 选项卡上的“管理接口...”(Manage Interfaces...) 按钮。在以下对话框中，
单击“远程接口”(Remote Interfaces) 选项卡。

7. 要添加接口，请单击“远程接口”(Remote Interfaces) 选项卡上的加号。 
8. 在随后的对话框中，为“主机”(Host) 输入设备的 IPv4 地址，为“端口”(Port) 输入 2002。 
9. 为“验证”(Authentication) 启用“空验证”(Null authentication)，然后单击“确定”(OK) 按钮。
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10.在“远程接口”(Remote Interfaces) 选项卡上，将显示之前启用了“远程采集”(Remote 
Capture) 功能的主机和接口。

11.选择接口，然后单击“确定”(OK) 按钮。

12.要开始记录，请单击“开始”(Start)。您可以在 Wireshark 中获得有关处理程序的更多信息。

如果要分析多个接口，可以为每个接口使用一个 Wireshark 实例。 

组态第 2 层功能

VLAN

常规

在该页面，可以指定设备是否以透明方式转发带有 VLAN 标记的帧（IEEE 802.1D/VLAN 非
感知模式），或者指定设备是否考虑 VLAN 信息（IEEE 802.1Q/VLAN 感知模式）。如果设

备处于“802.1Q VLAN 网桥”模式下，则可以定义 VLAN 并指定端口的使用。

说明

更改代理 VLAN ID
如果组态 PC 通过以太网直接连接到设备，且已更改管理 VLAN ID，则更改后无法再通过以

太网访问该设备。
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说明

该页面包含以下框：

• Base Bridge Mode
从下拉列表中选择需要的模式。可能的模式如下：

说明

切换基础网桥模式

请参见“切换基础网桥模式”部分。此部分介绍模式切换对现有组态的影响。

– 802.1Q VLAN Bridge
将设备模式设置为“VLAN 识别”。在此模式下，会将 VLAN 信息考虑在内。

– 802.1D Transparent Bridge
将设备模式设置为“VLAN 不识别”。在此模式下，不会更改 VLAN 标记，而会以透明

方式转发这些标记。为 CoS 评估 VLAN 优先级。在此模式下，无法创建任何 VLAN。仅

管理 VLAN 可用：VLAN 1。
• VLAN ID

在“VLAN ID”输入框中输入 VLAN ID。
取值范围：1 ... 4094

该表包括以下列：

• Select
选中要删除的行中的复选框。

• VLAN ID
显示 VLAN ID。VLAN ID（介于 1 到 4094 之间的数字）只能在创建新数据记录时被分配

一次，之后不能更改。如要更改，必须删除整个数据记录并重新创建。可 多定义 24 个 
VLAN。

• Name
输入 VLAN 的名称。此名称仅提供信息，对组态没有影响。 大长度为 32 个字符。
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• Status
显示内部端口过滤表中条目的状态类型。此处，“静态”表示地址由用户作为静态地址

输入。

• List of ports
指定端口的使用方式。可设置以下选项：

– “-”
该端口不是指定 VLAN 的成员。

对于新定义，所有端口的标识符均为“-”。
– M

该端口是 VLAN 的成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时带有相应 VLAN 标记。

– U（大写）

此端口是无标记的 VLAN 成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时不带 VLAN 标记。不带 
VLAN 标记的帧通过此端口发送。

– u（小写）

此端口是无标记 VLAN 成员，但是此 VLAN 未组态为端口 VLAN。此 VLAN 中发送的

帧在转发时不带 VLAN 标记。

– F
此端口不是指定 VLAN 的成员。可以在“Layer 2 > VLAN > Port-based VLAN”中组态其

它设置。

– T
此选项仅作显示用途，不能在 WBM 中进行选择。

此端口是中继端口，可成为所有 VLAN 的成员。

可在 CLI（命令行接口）中使用“switchport mode trunk”命令组态此功能。

切换基础网桥模式

VLAN 不识别（802.1D 透明网桥）→ VLAN 识别（802.1Q VLAN 网桥）

如果将“基础网桥模式”从 VLAN 不识别切换为 VLAN 识别，则会产生以下影响：

• 所有静态和动态单播条目都将被删除。

VLAN 识别（802.1Q VLAN 网桥）→ VLAN 不识别（802.1D 透明网桥）

若将基础网桥模式从“VLAN 识别”切换为“VLAN 不识别”，则会产生以下影响：

• 所有 VLAN 组态均被删除。

• 将创建一个管理 VLAN：VLAN 1。  
• 所有静态和动态单播条目都将被删除。
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802.1Q VLAN 网桥：VLAN 的重要规则

组态和运行 VLAN 时，确保遵守以下规则：

• VLAN ID 为“0”的帧会按照无标记帧处理，但会保留其优先级值。

• 默认情况下，设备上的所有端口均发送不带 VLAN 标记的帧，以确保终端节点可接收这

些帧。

• 对于 SCALANCE W 设备，所有端口的 VLAN ID 都默认为 1。
• 如果终端节点连接到端口，发送的离开帧不应带标记（静态访问端口）。但是，如果此

端口有另一台交换机，则发送的帧应添加标记（中继端口）。

• 对于中继端口，VLAN 分配是动态的。除中继端口属性外，仅当端口也作为相关 VLAN 中
的成员以静态方式输入时，才能创建静态组态。静态组态的一个示例是某些 VLAN 中多

个组播组的分配。

基于端口的 VLAN

处理接收到的帧

在此页面中，指定用于接收帧的端口属性组态。

要求：

• 在“General”页面中，将“Base Bridge Mode”设为“802.1Q VLAN Bridge”。

说明

表 1 包含以下列：

说明

表 1 仅在至少组态了一个 VLAN 时才可用。

• All Ports
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• Priority / Port VID / Acceptable Frames / Ingress Filtering
在此下拉列表中，选择适用于所有端口的设置。如果选中“No Change”，则表 2 中相应列

的条目保持不变。

• Copy to Table
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。
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表 2 包含以下列：

• Port
显示可用端口。

• Priority
从下拉列表中选择分配给无标记帧的优先级。    
VLAN 标记中使用的 CoS (Class of Service) 优先级。如果接收到无标记的帧，将为其分配

此优先级。此优先级指定了将该帧与其它帧相比较后，如何进一步处理该帧。

总共有 8 个优先级，值分别为 0 到 7，其中 7 表示 高优先级（IEEE 802.1p 端口优先

级）。 
• Port VID

从下拉列表中选择 VLAN ID。只能选择在“VLAN > General”页面中定义的 VLAN ID。
如果接收到的帧没有 VLAN 标记，则会为其添加此处指定的 VLAN ID 作为标记，然后按

照端口规则发送出去。  
• Acceptable Frames

指定将接受哪些类型的帧。可能的选项如下：

– Tagged Frames Only 
设备会丢弃所有无标记帧。否则，按照组态应用转发规则。带有标记“0”的帧作为无标

记帧处理。设备转发所有已标记的帧。否则，按照组态应用转发规则。

– All
设备会转发所有帧。

– Untagged and Priority Tagged Only
设备会丢弃所有带标记帧。设备转发所有无标记帧及 VLAN = 0 且具备优先级的帧（带

优先级标记的帧）。否则，按照组态应用转发规则。

• Ingress Filtering
指定是否评估接收到帧的 VID。
可做以下选择：

– Enabled
由接收到的帧的 VLAN ID 决定是否转发：要转发 VLAN 标记帧，接收端口必须是相同 
VLAN 的成员。在接收端口会丢弃来自未知 VLAN 的帧。

– Disabled
转发所有帧。
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动态 MAC 老化

协议设置和交换机功能

设备自动学习连接节点的源地址。此信息用于将数据帧转发到具体涉及的节点。这将减少其

它节点的网络负载。

如果设备在特定时间内未收到源地址与学习的地址相匹配的帧，则设备会删除学习的地址。

这种机制称为“Aging”。老化可以防止错误地转发帧，例如当某个终端设备连接到不同的端

口时。

如果未启用该复选框，则设备不会自动删除学习的地址。

说明

该页面包含以下框：

• Dynamic MAC Aging
启用或禁用学习的 MAC 地址的动态老化功能。

• Aging Time[s]
以步长 15 输入秒数时间值。经过此时间后，如果设备没有从该发送方地址接收到任何其

它帧，则会删除获取的地址。

取值范围：15 - 630 秒

说明

对数值取整，与期望值的偏差

当输入老化时间时，请注意该值会取整为正确的值。如果输入的值不能被 15 整除，则会

自动向下取整。

生成树

常规

MSTP 的常规设置

这是生成树的基本页面。从下拉列表中选择兼容模式。默认情况下会启用多重生成树。
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在这些功能的组态页面，可进行详细设置。

说明

客户端设备不可作为根网桥

通过组态优先级和路径开销，确保客户端设备始终不会成为根网桥。如果客户端设备成为根

网桥，则

“快速生成树”功能将不可用。

根据具体的兼容性模式，可以在相关组态页面组态相应的功能。

设置

• Spanning Tree
启用或禁用生成树。

说明

客户端或客户端模式下的接入点

如果“MAC 模式”(MAC Mode) 设置为“自动”(Automatic)，则不支持生成树。

• 协议兼容性 (Protocol Compatibility)
选择生成树的兼容模式。例如，如果选择 RSTP，则生成树的行为类似于 RSTP。
可使用以下设置：

– STP
– RSTP
– MSTP

说明

如果已启用 iPCF 模式，则将仅支持 STP 和 RSTP 兼容模式。

CIST 概述

此页面由以下几部分组成：

• 页面的左侧显示设备的组态。 
• 中间部分显示根网桥的组态，该组态可从设备接收到的生成树帧获得。 
• 右侧显示区域根网桥的组态，该组态可从设备接收到的 MSTP 帧获得。仅当“常

规”(General) 页面中启用了“生成树”(Spanning Tree) 且为“兼容协议”(Protocol 
Compatibility) 设置“MSTP”时，显示的数据才可见。这同样适用于“网桥 大跳跃

数”(Bridge Max Hop Count) 参数。如果设备是根网桥，则左右两侧显示的信息相匹配。
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设置

• 网桥优先级 (Bridge Priority)/根优先级 (Root Priority)（仅在线时可用）

根据网桥优先级来确定哪台设备会成为根网桥。优先级 高的网桥会成为根网桥。数值

越小，优先级越高。如果网络中有多个设备具有相同优先级，则 MAC 地址数值 小的设

备将成为根网桥。网桥优先级和 MAC 地址这两个参数一起构成网桥标识符。由于根网桥

管理所有路径的变更，出于帧延迟的考虑，根网桥应该尽可能处在中心位置。 
• 网桥地址 (Bridge Address)/根地址 (Root Address)（仅在线时可用）

网桥地址显示设备的 MAC 地址，根地址显示根网桥的 MAC 地址。

• 根端口 (Root Port)（仅在线时可用）

显示交换机与根网桥通信时所使用的端口。

• 根成本 (Root Cost)（仅在线时可用）

从该设备到根网桥的路径成本。

• 拓扑变更 (Topology Changes)/上次拓扑变更 (Last Topology Change)（仅在线时可用）

该设备条目显示自上次启动以来，由于生成树机制而执行的重新组态次数。对于根网桥，

自上次重新组态到现在的时间显示如下：

– 秒：数字后的“秒”单位

– 分钟：数字后的“分钟”单位

– 小时：数字后的“小时”单位

• Bridge Hello Time/ Root Hello Time（仅在线时可用）

每个网桥都会定期发送组态帧 (BPDU)。呼叫时间即为两个此类帧之间的时间间隔。此参

数的默认值为 2 秒。

• Bridge Forward Delay [s] / Root Forward Delay [s]
网桥不会立即使用新的组态数据，而是在经过参数中指定的时间之后才使用。这样可确

保只有在所有网桥均获得所需信息之后才以新拓扑运行。 
• Bridge Max Age/Root Max Age （仅在线时可用）

“网桥 大老化时间”(Bridge Max Age) 定义接收到的 BPDU 可被交换机作为有效信息接受

的 长“期限”。

以下值仅在接入点模式下可用：

• 区域根优先级 (Regional root priority)（仅在线时可用）

相关描述，请参见“网桥优先级”(Bridge Priority)/“根优先级”(Root Priority)
• 区域根地址 (Regional root address)（仅在线时可用）

设备的 MAC 地址。

• 区域根成本 (Regional root costs)（仅在线时可用）

从该设备到根网桥的路径成本。
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• Bridge Max Hop Count
此参数指定 BPDU 可通过多少个 MSTP 节点。如果接收到一个 MSTP BPDU 并且其“网桥

大跳跃数”(Bridge Max Hop Count) 超过此处组态的值，则会将其丢弃。 
• 区域名称 (Region Name)

输入此设备所属的 MSTP 区域的名称。默认情况下，在此处输入此设备的 MAC 地址。所

有属于相同 MSTP 区域的设备上的值必须相同。

• 区域版本 (Region Version)
输入设备所在的 MSTP 区域的版本号。所有属于相同 MSTP 区域的设备上的值必须相同。

• 第 2 层隧道管理边缘端口 (Layer-2 Tunnel Admin Edge Port)（仅在接入点模式下可用）

如果第 2 层隧道端口上可能有终端设备，请启用此设置。否则只要修改到此端口的链路，

就将触发对网络的重新组态。L2T 客户端应互连。

•  第 2 层隧道自动边缘端口(Layer-2 Tunnel Auto Edge Port)（仅在接入点模式下可用）

如果想要自动检测所有第 2 层隧道端口上是否连接终端设备，请启用此设置。

要复位此页面上的计数器，可使用以下按钮：

• 复位计数器 (Reset Counters)（仅在线时可用）

使用此按钮重置值。

CIST 端口

MSTP-CIST 端口组态

调用此页面时，表中显示端口参数组态的当前状态。

要进行组态，请单击端口表中的相关单元格。
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显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列
说明该设置对于表 2 的所有端口都有效。

• Spanning Tree Status
选择设置。可能的设置如下：

– Enabled
将端口集成到生成树中。

– Disabled
不将端口集成到生成树中。

– No Change
表 2 保持不变。

• Copy to Table
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• Port
显示所有可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• Spanning Tree Status
指定是否将端口集成到生成树中。

说明

如果禁用端口的“Spanning Tree Status”设置，可能导致形成环路。必须留意拓扑。

• Priority
输入端口的优先级。仅当路径成本相同时才评估优先级。该值必须能被 16 整除。如果该

值不能被 16 整除，则会自动调整该值。

取值范围：0 - 240。默认值为 128。
• Cost Calc.

输入路径成本计算。如果在此输入值“0”，则自动计算出的值会显示在“Path Costs”框中。
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• Path Costs（仅在线时可用）

此参数用于计算将要选择的路径。选择值 小的路径作为路径。如果设备的多个端口的

路径成本值相同，则选择端口号 小的端口。

如果“Cost Calc.”的值为“0”，则会显示自动计算出的值。否则，显示“Cost Calc.”框中的值。

成本路径的计算很大程度上取决于传输速度。可达到的传输速度越高，路径开销的值就

越低。

快速生成树的典型路径开销值如下：

– 10,000 Mbps = 2,000
– 1000 Mbps = 20,000
– 100 Mbps = 200,000
– 10 Mbps = 2000000
但是，也可以单独设置各个值。

• Status（仅在线时可用）

显示端口的当前状态。这些值只是显示，无法组态。“Status”参数取决于组态的协议。可

能的状态有：

–
Disabled
端口仅接收，并且不包括在 STP、MSTP 和 RSTP 中。

– Discarding
在“丢弃”模式下，接收 BPDU 帧。其它入站或出站帧会被丢弃。

– Listening

在此状态下，接收和发送 BPDU。端口包括在生成树算法中。

–
Learning
转发状态之前的阶段，端口主动学习拓扑（换句话说，节点寻址）。

–
Forwarding
重新组态时间后，端口在网络中激活；并接收和发送数据帧。
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• Fwd.Trans（仅在线时可用）

指定从“Discarding”状态变为“Forwarding”状态的次数。

• Edge type
指定边缘端口的类型。可做以下选择：

– “-”
禁用边缘端口。端口被视为“无边缘端口”。

– Admin
当此端口上始终有终端设备时，选择此选项。否则，每次更改连接时都会触发对网络

的重新组态。

– Auto
如果想要自动检测此端口上连接的终端设备，则选择此选项。首次建立连接时，会将

端口视为“无边缘端口”。

– Admin/Auto
如果要在此端口上结合这两个选项，则同时选择这些选项。首次建立连接时，会将端

口视为“边缘端口”。

• Edge（仅在线时可用）

显示端口的状态。

– Enabled

终端设备连接到此端口。

– Disabled
此端口上有生成树或快速生成树设备。

通过终端设备，交换机可以通过端口更快地进行切换，而无需考虑生成树帧。如果忽略

此设置而接收生成树帧，则该端口将针对交换机自动切换为“禁用”设置。

• P.t.P.Type
选择所需选项。选择项取决于设置的端口。

– “-”
自动计算点对点。如果端口被设置为半双工，则不认为是点对点链路。

– P.t.P.

即使为半双工，也认为是点对点链路。

– Shared Media
即使为全双工连接，也不认为是点对点链路。

说明

点对点连接表示在两个设备之间直接连接。而共享介质连接可以是与集线器的连接。
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• P.t.P.
复选框处于选中状态表明端口的操作状态对应于“P.t.P.Type”列中的组态。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该信息。

• Hello Time
输入时间间隔，经过该时间后，网桥会发送组态帧 (BPDU)。默认情况下，会设置 2 秒。

取值范围：1-2 秒

说明

只有使用协议兼容性 MSTP 时才能对呼叫时间进行端口特定的设置。如果设置了协议兼

容性 RSTP，则将使用“Layer 2 > Spanning Tree > CIST General”页面上的“Bridge Hello 
Time”参数。

• Restr.Role
如果选中此复选框，则无论优先级值如何，都不会将相应端口选作根端口。如果选中此

复选框，则优先级 低的端口也不会成为根端口。仅当要限制管理范围外的网桥对生成

树拓扑产生的影响时才激活此选项。

• Limited TCN
如果选中此复选框，则相应端口不会将已接收或检测到的拓扑更改（拓扑更改通知）转

发到其它端口。仅当要限制管理范围外的网桥对生成树拓扑产生的影响时才激活此选项。

• Limited TCN
如果选中此复选框，则相应的端口将接受已接收和检测到的拓扑更改，但不会将拓扑更

改转发到其它端口。只有在满足以下条件时才可选中此列的复选框：

– 必须激活 RSTP+。
– 必须清除此端口的“Limited TCN”复选框。

如果未满足指定条件，此列的复选框将呈灰色显示：

MST 概述

多重生成树组态

除 RSTP 之外，通过 MSTP 也可以在 LAN 中使用单独的 RSTP 树管理多个 VLAN。     

显示框说明

• MSTP 实例 ID (MSTP Instance ID)
输入 MSTP 实例编号。允许值：1 - 64
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• MSTP 实例 ID (MSTP Instance ID)
显示 MSTP 实例编号。

• 根地址 (Root Address)
显示根网桥的 MAC 地址

• 根优先级 (Root Priority)
显示根网桥的优先级。

• 网桥优先级 (Bridge Priority)
在此框中输入网桥优先级。网桥优先级的值是 4096 的整数倍数，值范围从 0 到 61440。

• VLAN ID 
输入 VLAN ID。在此处还可以通过“起始 ID”、“-”、“结束 ID”来指定范围。用“,”分隔多个

范围或 ID。允许值：1 - 4094

MST 端口

组态多重生成树端口参数   
在此页面，设置所组态多重生成树实例的端口参数。

显示框说明

该页面包含以下框：

• MSTP 实例 ID (MSTP Instance ID)
选择 MSTP 实例的 ID。  
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表 1 包含以下列

• 第 1 列
显示设置对于所有端口均有效。

• MSTP 状态 (MSTP Status)
选择设置。可能的设置如下：

– 已启用

– 已禁用

– 无变化：表 2 保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，则表 2 的所有端口都将应用此设置

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示所有可用的端口和链路汇聚。

• MSTP 实例 ID (MSTP Instance ID)
MSTP 实例的 ID。  

• MSTP 状态 (MSTP Status)
单击此复选框可启用或禁用此选项。

• 优先级 (Priority)
输入端口的优先级。仅当路径成本相同时才评估优先级。该值必须能被 16 整除。如果该

值不能被 16 整除，则会自动调整该值。

取值范围：0 - 240。出厂设置：128
• 成本计算 (Cost Calc.)

在该输入框中输入路径成本计算。如果在此输入值“0”，则“路径成本”(Path Costs) 框中

会显示自动计算出的值。
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• 路径成本 (Path Costs)（仅在线时可用）

此参数用于计算将要选择的路径。选择值 小的路径作为路径。如果设备的多个端口的

路径开销值相同，则选择端口号 小的端口。

如果“开销计算”(Cost Calc) 框中的值为“0”，则会显示自动计算出的值。否则，显示“成

本计算”(Cost Calc.) 框中的值。成本路径的计算很大程度上取决于传输速度。可达到的传

输速度越高，路径成本的值就越低。

快速生成树的典型路径成本值如下：

– 10,000 Mbps = 2,000
– 1000 Mbps = 20,000
– 100 Mbps = 200,000
– 10 Mbps = 2000000
但是，也可以单独设置各个值。

• 状态 (Status)（仅在线时可用）

显示端口的当前状态。这些值只是显示，无法组态。可能的状态有：

– Discarding
端口会交换 MSTP 信息，但不会参与数据通信。

– Blocked
在阻塞模式下，接收 BPDU 帧。

– Forwarding
该端口接收和发送数据帧。

• Fwd. Trans（仅在线时可用）

指定端口从“丢弃” (Discarding) 到“转发”(Forwarding) 或从“转发”(Forwarding) 到“丢

弃”(Discarding) 的状态变化次数。

DCP 转发

应用

STEP 7 和 SINEC PNI Basic 使用 DCP 协议进行组态和诊断。在交付状态中，对所有以太网端

口都启用 DCP；换句话说，在所有端口都转发接收的 DCP 帧。

利用此选项，可以针对每个端口禁止发送这些帧，例如，防止使用 SINEC PNI Basic 组态网

络的各个部分，或者将整个网络分成多个较小部分，以进行组态和诊断。
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设备的所有端口都在此 WBM 页面上显示。

说明

空表

如果设备上启用了 NAT，则该表为空或者将被清空。

说明

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示可用以太网端口。

• 设置 (Setting)
指定端口是应阻止还是转发出站 DCP 帧。可做以下选择：

– Forward
在此端口转发 DCP 帧。

– Block
未在此端口转发出站 DCP 帧。不过，仍可通过此端口接收帧。

LLDP

识别网络拓扑

IEEE 802.AB 标准中定义了 LLDP（Link Layer Discovery Protocol，链路层发现协议）。

LLDP 是一种用来发现网络拓扑的方法。网络组件使用 LLDP 与其相邻设备交换信息。

支持 LLDP 的网络组件具有 LLDP 代理。LLDP 代理会定期发送与其自身有关的信息，并从所

连接设备接收信息。接收到的信息存储在 MIB 中。

应用

PROFINET 使用 LLDP 协议进行拓扑诊断。在默认设置中，对所有端口都启用 LLDP；换句话

说，所有端口都发送和接收 LLDP 帧。利用此功能，可以有选择的启用或禁用每个端口的发

送和/或接收功能。
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说明

该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示端口。

• 设置 (Setting)
指定 LLDP 功能。可设置以下选项：

– Tx
此端口只能发送 LLDP 帧。

– Rx
此端口只能接收 LLDP 帧。

– Rx & Tx
此端口可以接收和发送 LLDP 帧。

– “-”（禁用）

此端口既不能接受也不能发送 LLDP 帧。

组态 IPv4 第 3 层功能

IPv4 静态路由 (WxM76x/W1700)
在此页面中，可指定在各子网之间进行数据交换的路由。不支持 RIP、OSPF 等动态路由协议。

说明

该页面包含以下框：

• 目标网络 (Destination Network)
输入可通过此路由访问的目标的网络地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
输入相应的子网掩码。

• 网关 (Gateway)
输入可用来访问此网络地址的网关的 IPv4 地址。

• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。度量对应于连接质量，如速度、成本。如果存在多条等效路由，会使

用度量值 小的路由。  
如果未输入任何值，则会自动输入“not used”。稍后可以更改指标。

取值范围：对于“not used”，为 1 - 255 或 -1。  
这里，1 表示 佳可行路由值。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。 
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 目标网络 (Destination Network)
显示目标的网络地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示相应的子网掩码。

• 网关 (Gateway)
显示下一个网关的 IPv4 地址。

• 接口 (Interface)（仅在线时可用）

显示路由的接口。

• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。创建路由时，会自动输入“not used”。度量对应于基于速度或成本等参

数的连接质量。如果存在多条等效路由，则会使用度量值 小的路由。

值范围：1 - 255 
这里，1 表示 佳可行路由值。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。 

• 状态 (Status)（仅在线时可用）

显示路由是否激活。

子网

IPv4 概览 (WxM700/W1700)
此页面会显示所选 VLAN 接口的子网。此 VLAN 接口还被称为 IPv4 接口。子网始终与 IPv4 接
口相关。IPv4 地址在“Configuration”选项卡中分配。 

说明

该页面包含以下框：

• Interface
选择要用于组态子网的接口。
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该表包括以下列：

• Select
选择要删除的行。

• Interface
显示接口。

• TIA Interface
显示所选的 TIA 接口。

• Status
显示接口的状态。

• Interface Name
显示接口名称。

• MAC Address
显示 MAC 地址。

• IP Address
显示子网的 IPv4 地址。

• Subnet Mask
显示子网掩码。

• Address Type
显示地址类型。可能的值包括：

– Primary
在 IPv4 接口上组态的首个 IPv4 地址。

– Secondary
IPv4 接口上组态的其它所有 IPv4 地址。

• IP Assignment Method
显示 IPv4 地址的分配方法。可能的值包括：

– Static
IPv4 地址是静态的。在“IP Address”和“Subnet Mask”中输入设置。

– Dynamic (DHCP)
设备从 DHCPv4 服务器获得动态 IPv4 地址。
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• Address Collision Detection Status
如果网络中激活新的 IPv4 地址，则“Address Collision Detection”功能将检测上述操作是

否会引起地址冲突。通过此功能，可以检测出被分配两次的 IPv4 地址。

说明

此功能不执行周期性检查。

此列显示功能的当前状态。可能的值包括：

– Idle
未启用该接口，因此也没有 IPv4 地址。

– Starting
该状态表示启动阶段。在该阶段中，设备首先会发送查询，以了解规划的 IPv4 地址是

否已经存在。如果该地址尚未分配，设备将发送现在开始使用此 IP 地址的消息。

– Conflict
接口未启用。接口试图使用已经分配的 IPv4 地址。

– Defending
接口使用唯一的 IPv4 地址。另一接口正试图使用相同的 IPv4 地址。

– Active
接口使用唯一的 IPv4 地址。未发生冲突。

– Not supported
不支持地址冲突检测功能。

– Disabled
禁用地址冲突检测功能。

• MTU
显示数据包大小。

IPv4 组态 (WxM76x/W1700)
在此页面中组态 IPv4 接口。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3234 编程和操作手册, 11/2022



说明 
该页面包含以下框：

• Interface (Name)
从下拉列表中选择接口。

• Status
指定启用或禁用接口。

– Enabled
将启用接口。数据通信只能通过已启用的接口进行。

– Disabled
将禁用接口。

• Interface Name
输入接口名称。

• MAC Address
显示所选接口的 MAC 地址。

• DHCP
为此 IPv4 接口启用或禁用 DHCP 客户端。

• IP Address
输入接口的 IPv4 地址。IPv4 地址不能多次使用。

• Subnet Mask
输入要创建的子网的子网掩码。不同接口上的子网不得重叠。

• Address Type
显示地址类型。 
– Primary

接口的第一个子网。

• TIA Interface
选择该接口是否应成为 TIA 接口。TIA 接口定义了 PROFINET 功能可用的 VLAN。这主要

影响使用或通过 DCP 进行的设备搜索。

• MTU
MTU（ 大传输单元）指定数据包大小的 大值。如果数据包的长度超过所设置的 MTU，
则将对其进行分段。MTU 涵盖 IP 数据头和更高层级数据头。

取值范围：

– 对于 IPv4：90 ... 1514
– 对于 IPv6：1280 ... 1514
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NAT

基本 (W700)

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 使用 SCALANCE W740、SCALANCE W730 和 SCALANCE W722-1 RJ45 时 
• 使用客户端或客户端模式下的接入点时。 

在此页面中可指定 NAT 的基本设置。

说明

可通过以下地址 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/37593580)找到 
NAT 和 NAPT 的应用示例：

设置 
• 接口 (Interface)

选择所需接口。

• 启用 NAT (Enable NAT)
为以太网接口启用或禁用 NAT。如果已在客户端上将“MAC 模式”(MAC Mode) 设置为“第 
2 层隧道”(Layer 2 Tunnel) 则无法启用。

• TCP Idle Timeout [s]
输入所需时间（以秒为单位）。如果未发生任何数据交换，则 TCP 连接将会在该时间结

束后从转换表中删除。

值范围介于 1 到 4294967295。默认设置：86400 秒
• UDP Idle Timeout [s]

输入所需时间（以秒为单位）。如果未发生任何数据交换，则 UDP 连接将会在该时间结

束后从转换表中删除。

值范围介于 1 到 4294967295。默认设置：300 秒
• 本地接口 IP 地址 (Local Interface IP address)

输入以太网接口的本地 IP 地址。此 IP 地址是本地设备的网关地址。

• 本地接口子网掩码 (Local Interface Subnet Mask)
输入本地以太网的子网掩码。
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• IPv6 透明模式 (IPv6 Transparent Mode)
启用后，将激活透明模式。IPv6 帧在以太网和 WLAN 之间转发时保持不变。这需要 MAC 
模式未设置为“自身”(Own) 且已关闭 IPv6。如果已将 MAC 模式设置为“手动”(Manual)，
则需要输入接收或发送 IPv6 帧的 IPv6 设备的 MAC 地址。 

• IPv4 组播转发 (IPv4 Multicast Forwarding)
指定是否转发传入的组播帧。 
– 从全局到本地接口 (From Global to Local Interface)

WLAN 接口上传入的组播帧通过以太网接口转发到内部网络。  
– 从本地到全局接口 (From Local to Global Interface)

本地以太网接口传入的组播帧通过 WLAN 接口转发到外部网络。
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• PROFINET 透明模式 (PROFINET Transparent Mode)
仅在插入 KEY-PLUG iFeatures 后才可用。

使用 NAT 时，无法通过 WLAN 与连接的 PROFINET 设备进行通信，因为这些设备对外部

不可见。

如果选择此设置，则可将各 PROFINET 设备重新设为可见。并且会以透明方式转发帧。使

用 PROFINET 设备名称的情况例外。

对于 PROFINET 透明模式，必须在 MAC 模式下设置“第 2 层隧道”(Layer 2 tunnel)。

说明

PROFINET 设备

如果激活了 PROFINET 透明模式，则连接的 PROFINET 设备无法从 DHCP 服务器获取 IP 地
址。为这些设备使用固定的 IP 地址。 

• PROFINET 设备名称 (PROFINET device name)
PROFINET 设备名称确定允许与外部设备进行通信的 PROFINET 设备（无论 NAT 如何）。

大长度：240 个字符。框不得为空。

允许使用下列字符：[a ... z]、[0 ... 9] 和 [ .  ; - * ]。不允许使用大写字母。

对于设备名称，可以使用通配符星号 (*) 替换任意数量的字符。星号可在任何位置，但

每个设备名称中只能出现一次。

可指定多个设备名称，并用分号隔开。

示例：

– *（星号） 
可以与所有连接的 PROFINET 设备进行通信。

– pump1
只能与此 PROFINET 设备进行通信。

– pump*
表示以“pump”开头的设备名称，例如 pump1，pump2。 
例如，一个工厂中有两个泵站。站 1 包含“pump1”，站 2 包含“pump2”。如果使用此

输入，则可以在两个 WLAN 客户端上导入组态。 
– pump*，controller*

表示以“pump”或“controller”开头的所有设备名称。 

地址伪装 (WxM76x)

说明

只有客户端或处于客户端模式下的接入点可使用此页面。
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可在此页面中为 IP 地址伪装启用规则。

说明

在至少一个 VLAN 上启用 IP 地址伪装会启用 NAPT。

要求

• 将“Base bridge mode”设为“802.1Q VLAN Bridge”。
• 已建立第二个 VLAN，且 IPv4 接口已组态，请参见“子网”。

说明

该表包括以下列：

• Interface
与设置相关的接口。仅限于组态了子网的接口。

• Enable Masquerading
启用后，对于通过该接口发送的每个传出数据包，源 IP 地址均替换为该接口的 IP 地址。

NAPT (W700)

说明

此页面仅在以下情况下显示

• 使用 SCALANCE W740、SCALANCE W730 和 SCALANCE W722-1 RJ45 时 
• 使用客户端或客户端模式下的接入点时。 

可在此页面中为全局到本地网络的通信定义转换列表。 

设置 
• 接口 (Interfaces)

与设置相关的接口。仅在设备具有多个接口时才可选择。

• 通信类型 (Traffic Type)
指定地址分配对其有效的协议。
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• 全局端口 (Global Port)
输入全局端口。转发将此端口作为目标端口的到达帧。

说明

如果端口已被本地服务占用（如 Telnet），将显示一条警告。在这种情况下，应避免将 
TCP 端口 23 (Telnet)、端口 22 (SSH) 和端口 80/443（http/https：使用 WBM 的客户端的

可访问性）和 UDP 端口 161 (SNMP) 用作全局端口。

• 本地 IP 地址 (Local IP Address)
输入本地网络中节点的 IP 地址。将向该 IP 地址转发帧。

• 本地端口 (Local Port)
输入端口的编号。此端口为将向其转发到达帧的新目标端口。可以为多个节点输入局域

网中的同一端口。 
该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 接口 (Interface)
显示与设置相关的接口。

• 激活 (Activate)
启用后，将使用用于地址分配的条目。

• 通信类型 (Traffic Type)
显示地址分配对其适用的协议。

• 动态全局 IP 地址 (Dynamic Global IP Address)
显示是否使用动态地址转换。

• 全局 IP 地址 (Global IP Address)
显示本地 IP 地址将要转换成的全局 IP 地址。

• Global Port
显示全局端口。

• 本地 IP 地址 (Local IP Address)
显示本地网络中节点的 IP 地址。

• Local Port
显示本地端口的编号。
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NAPT (WxM76x)

说明

只有客户端或处于客户端模式下的接入点可使用此页面。

在此 WBM 页面中，除了地址转换之外，还可以组态端口转换。

可进行以下端口转换：

• 从单个端口到同一端口： 
如果端口相同，则在不进行端口转换的情况下转发帧。

• 从单个端口到单个端口

将源端口转换为目标端口。

• 从端口范围到单个端口

将端口范围内的端口转换成同一端口 (n:1)。
• 从端口范围到同一端口范围

如果端口范围相同，则在不进行端口转换的情况下转发帧。

要求

• 已启用 IP 地址伪装。

• 在“Layer 2 > VLAN > Basic”下，将“Base Bridge Mode”设为“802.1Q VLAN Bridge”。 

说明 
该页面包含以下框：

• Source Interface
选择查询将要到达的接口。

• Traffic Type
指定地址分配适用的协议。

• Use Interface IP from Source Interface
启用后，会将所选接口的 IP 地址用作“目标 IP 地址”。
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• Destination IP Address
输入目标 IP 地址在此 IP 地址接收帧。只有禁用“Use Interface IP from Source Interface”之
后才能进行编辑。

说明

此规则仅在 VLAN 的 IP 地址相同时启用。

• Destination Port
输入目标端口。转发将此端口作为目标端口的传入帧。如果要将该设置用于某一端口范

围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例如 30 - 40。
• Translated Destination IP

输入将向其转发该帧的目标节点的 IP 地址。

• Translated Destination Port
输入端口的编号。此端口为将向其转发传入帧的新目标端口。如果要将该设置用于某一

端口范围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例如 30 - 40。
该表包括以下列：

• Source Interface
显示包的来源接口。仅有这些包可供用于端口转发。

• Traffic Type
显示地址分配所适用的协议。 

• Interface IP
显示接口的 IP 地址是否被占用。 

• Destination IP
显示目标 IP 地址。在此 IP 地址接收帧。

• Destination Port
显示目标端口。转发将此端口作为目标端口的传入帧。 

• Translated Destination IP
显示包的转发目标节点的 IP 地址。

• Translated Destination Port
显示接收所转换数据包的目标端口。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3242 编程和操作手册, 11/2022



组态 IPv6 第 3 层功能

IPv6 子网 (WxM76x/W1700)

组态 IP 地址 
在此页面上，可启用 VLAN 接口上的 IPv6。此 VLAN 接口还被称为 IPv6 接口。IPv6 接口可

以具备多个 IPv6 地址。

注意

从 V1.0 更新到 V1.1
从 V1.0 更新到 V1.1 时，不会传输 IPv6 地址的组态。

说明

该页面包含以下内容：

• 接口 (Interface)
显示要启用其 IPv6 的 VLAN 接口。

• 启用 IPv6 (IPv6 Enable)
启用或禁用接口上的 IPv6。启用并接受该设置后，会自动创建链路本地地址。

• IPv6 地址 (IPv6 Address)
输入 IPv6 地址。输入内容取决于所选地址类型。  

• 前 长度 (Prefix Length)
输入属于前 的左侧位数 

• IPv6 地址类型 (IPv6 Address Type)
选择地址类型:
– 单播 (Unicast)
– 链路本地 (Link Local)：IPv6 地址仅对该链路有效。 
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• 地址组态 (Address Configuration)
指定地址组态机制：

– DHCPv6
与状态相关：从 DHCPv6 服务器中获取 IPv6 地址和组态文件。

– SLAAC（无状态地址自动组态）（默认）

采用 NDP（邻居发现协议）的无状态自动组态 
– 静态

输入静态 IPv6 地址。

• DHCPv6 Rapid Commit
启用了 IPv6 程序后，将缩短地址分配。仅使用 2 条 DHCPv6 消息（SOLICIT 和 REPLY），

而不是 4 条 DHCPv6 消息（SOLICIT、ADVERTISE、REQUEST、REPLY）有关消息的更多信

息，请参见 RFC 3315。
该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 接口名称 (Interface Name)
显示 VLAN 接口的名称。

• IPv6 地址 (IPv6 Address)
显示 IPv6 地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示前 长度。
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• IPv6 地址类型 (IPv6 Address Type)
显示地址类型。可能的值包括：

– 单播 (Unicast)
– 链路本地 (Link Local)

• 地址冲突检测状态 (Address Collision Detection Status)
在地址自动组态 (SLAAC) 中，“地址冲突检测状态”(Address Collision Detection Status) 
功能可防止对 IPv6 地址进行两次分配。在自动组态期间，设备只能使用空闲的 IPv6 地址。

如果激活该功能，则会通过 NDP 自动检查。 

说明

此功能不执行周期性检查。

此列显示功能的当前状态。可能的值包括：

– Tentative
该状态表示正在检查所选 IPv6 地址。设备向所选 IPv6 地址发送邻居请求消息。

– Conflict
该状态表示已经在使用 IPv6 地址。此时，向设备返回所选 IPv6 地址的邻居公告消息。

该设备形成新的 IPv6 地址并再次检查。

– Complete
该状态表示可以使用所选 IPv6 地址。此时，在一段时间内设备未接收到反馈，并假设

还未分配 IPv6 地址。

– Down
该状态表示接口未激活。未进行检查。

IPv6 静态路由 (WxM76x/W1700)
可以在本页组态 IPv6 的默认路由。IPv6 默认路由是适用于所有 IPv6 地址的 IPv6 路由。设备

仅需了解默认网关，并向其发送所有 IPv6 数据包。

默认网关了解其本身的所有路由，或者具有至其它默认网关的默认路由。 

说明

该页面包含以下内容：

• 目标网络 (Destination Network)
目标网络（::或 0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0:0）适用于所有 IPv6 地址。 

• 前 长度 (Prefix Length)
输入属于前 的左侧位数 

• 网关 (Gateway)
输入要向其发送 IPv6 数据包的网关的 IPv6 地址。
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• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。度量对应于基于速度或成本等参数的连接质量。如果存在多条等效路

由，则会使用度量值 小的路由。

值范围：1 - 254
• 接口 (Interface)

指定用于获取目标的网络地址的接口。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 目标网络 (Destination Network)
显示目标的网络地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示前 长度。

• 网关 (Gateway)
显示下一个网关的 IPv6 地址。

• 接口 (Interface)
显示路由的接口。

• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。创建路由时，会自动输入“not used”。度量对应于基于速度或成本等参

数的连接质量。如果存在多条等效路由，则会使用度量值 小的路由。

值范围：1 - 254
• 状态 (Status)

显示路由是否激活。
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组态安全功能

密码

密码

组态设备密码

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

如果通过 RADIUS 服务器登录，则无法更改本地设备的任何密码。

在此页面上，可以更改密码。如果以有权更改设备参数的帐户登录，则可更改所有用户帐户

的密码。如果以用户身份登录，则只能更改您自己的密码。

说明

如果是以预设用户“admin”的身份首次登录，或是在“Restore Factory Defaults and Restart”之
后登录，系统会提示您更改密码。

设备出厂时的密码设置如下：

• admin：admin

说明

在试用模式下更改密码

即使在“试用”(Trial) 组态模式下更改密码，此更改也会立即保存。

说明

• 当前用户 (Current User)
显示当前登录的用户。

• 当前用户密码 (Current User Password)
输入当前已登录的用户的密码。

• 用户帐户 (User Account)
选择要更改其密码的用户。
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• 密码策略 (Password Policy)
显示分配新密码时正在使用的密码策略。

说明

检查现有用户的密码策略

分配新密码时使用设置的密码策略。不检查现有密码。如果将密码策略从“Low”切换为

“High”，则之前使用的密码保持有效。若要提高安全性，一项重要的措施便是更改目前使

用的密码。

– 高 (High)
密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符

至少 1 个大写字母

至少 1 个特殊字符

至少 1 个数字

– 低 (Low)
密码长度：至少 6 个字符， 长 128 个字符

– 自定义 (Custom)
在“安全 > 密码 > 选项”(Security > Passwords > Options) 页面组态密码策略。

• 新密码 (New Password)
为所选用户输入新密码。

– 不能包含以下字符：; : ' ? ß § " ² ³ ° | € µ ä ö ü Ä Ö Ü
– 也不能包含 Space 和 Delete 字符。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入新密码以进行确认。

选项

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

在此页面指定分配新密码时将使用的密码策略。
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说明

• 密码策略 (Password Policy)
显示当前正在使用的密码策略

• 新密码策略 (New Password Policy)
从该下拉列表中选择所需的设置。

– 高 (High)
密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符 
至少 1 个数字

至少 1 个特殊字符 
至少 1 个大写字母 

– 低 (Low)
密码长度：至少 6 个字符， 长 128 个字符 

– 自定义 (Custom)
在“密码策略详细信息”(Password Policy Details) 下组态所需密码要求。

• 密码策略详细信息 (Password Policy Details)
如果已选择密码策略“高”(High) 或“低”(Low)，则会显示相关密码要求。

如果已选择密码策略“用户自定义”(User-defined)，可组态相关密码要求。

– 短密码长度 (Minimum Password Length)
指定密码的 短长度。

– 少数字字符数 (Minimum Number of Numeric Characters)
指定密码中数字字符的 少数量。

– 少特殊字符数 (Minimum Number of Special Characters)
指定密码中特殊字符的 少数量。

– 少大写字母数 (Minimum Number of Uppercase Letters)
指定密码中大写字符的 少数量。

– 少小写字母数 (Minimum Number of Lowercase Letters)
指定密码中小写字符的 少数量。

用户

本地用户

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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本地用户

在此页面上，创建具有相应权限的本地用户帐户。要创建用户，登录的用户帐户必须具有

“admin”角色。

在此页面上，创建具有相应权限的本地用户。

在创建或删除本地用户时，此更改也将自动在表“External User Accounts”中进行。如要通过

更直接的方式在内部或外部用户表中进行更改，可使用 CLI 命令。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。

说明

“Trial”模式下的更改

即使设备处于“Trial”模式，在此页面上执行的更改也会立即保存。
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说明

该页面包含以下内容：

• 用户帐户 (User Account)
输入用户帐户的名称。名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 250 个字符之间。

– 不能包含以下字符：:;"|€´?§32°μ äöüÄÖÜ
– 也不能包含空格和 Delete 字符。

说明

无法更改用户帐户名

创建完用户帐户后，将无法再更改该名称。 
如果需要更改用户名称，则必须删除该用户帐户并创建一个新用户帐户。

说明

用户名：admin
可以使用此用户名组态设备。如果是首次登录或是在“恢复出厂默认设置并重启”(Restore 
Factory Defaults and Restart) 之后登录，将会提示您更改预定义密码“admin”。有一次重

命名出厂预设用户的机会“admin”。之后，不可再重命名“admin”。

• 密码策略 (Password Policy)
显示当前使用的密码策略。

– 高 (High)
密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符

至少 1 个大写字母

至少 1 个特殊字符

至少 1 个数字

– 低 (Low)
密码长度：至少 6 个字符， 长 128 个字符

– 自定义 (Custom)
自定义密码策略

在“安全 > 密码 > 选项”(Security > Passwords > Options) 页面组态密码策略。

• 密码 (Password)
指定密码。密码强度取决于密码的长度和复杂度。 
– 不能包含以下字符： ; : ' ? ß § " ²³° | €μ äöüÄÖÜ–
– 也不能包含空格和 Delete 字符。
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• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入该密码以进行确认。

• 角色 (Role)
选择一个角色。

可在系统定义的角色和自定义角色之间选择，请参见“Security > Users > Roles”页面。

该表包含以下列：

• 用户帐户 (User Account)
显示用户帐户的名称。

说明

预设用户以及已登录的用户无法删除或更改。

• 角色 (Role)
显示用户帐户的角色。

角色

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

角色

在此页面中，可创建在设备本地有效的角色。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。
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说明

该页面包含以下内容：

• 角色名称 (Role Name)
输入角色的名称。名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 64 个字符之间。

– 不能包含以下字符：;"|€´?§32°µ ä ö ü Ä Ö Ü
也不能包含 Space 和 Delete 字符。

说明

角色名不可更改

在创建角色后，角色的名称便不可更改。 
如果角色的名称需要更改，则必须删除该角色并创建一个新角色。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

说明

无法删除或修改重新定义的角色和已分配的角色。

• 角色 (Role)
显示角色的名称。
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• 功能权限 (Function Right)
选择角色的功能权限：

– 1
拥有此角色的用户可读取设备参数，但不可更改这些参数。拥有此角色的用户可以更

改他们自己的密码。

– 15
拥有此角色的用户既可读取也可更改设备参数。

说明

功能权限无法更改

如果您已分配了一个角色，则您无法再更改该角色的功能权限。

如果要更改角色的功能权限，按照以下列出的步骤操作：

1. 删除所有已分配的用户。

2. 更改角色的功能权限：

3. 再次分配该角色。

• 说明 (Description)
输入角色的说明。对于预定义的角色，将显示一个说明。说明文本 长 100 个字节。

组

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

用户组

在此页面中，可将一个组链接到一个角色。

在此示例中，组“Administrators”被链接到“admin”角色：组在 RADIUS 服务器上定义。角色

在设备本地定义。当 RADIUS 服务器为用户授权，并将用户分配到“Administrators”组时，此

用户便拥有“admin”角色。
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说明

该页面包含以下内容：

• 组名称 (Group Name)
输入组的名称。此名称必须与 RADIUS 服务器上的组相匹配。

名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 64 个字符之间。

– 不允许使用以下字符：§ ? " ; :
该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 组 (Group)
输入组的名称。

• 角色 (Role)
选择一个角色。通过 RADIUS 服务器上所链接的组进行身份验证的用户会在设备本地获得

此角色的权限。

可在系统定义的角色和自定义角色之间选择，请参见“Security > Users > Roles”页面。

• 说明 (Description)
为组与角色的链接输入说明。说明文本 长 100 个字节。

AAA

用户管理

用户管理概述

通过可组态的用户设置来管理对设备的访问。使用密码设置用户以供验证。为用户分配具有

适当权限的角色。

用户的身份验证可在本地由设备执行，也可由外部 RADIUS 服务器执行。可在“安全 > AAA > 
常规”(Security > AAA > General) 页面中组态身份验证的处理方式。
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本地登录

用户本地登录时设备的工作方式如下：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备检查是否存在该用户的条目。
→ 如果存在条目，该用户成功登录并具有所关联角色的权限。
→ 如果不存在相应的条目，则拒绝该用户登录。

通过外部 RADIUS 服务器登录

RADIUS（Remote Authentication Dial-In User Service，拨入用户远程认证服务）是通过集中

存储用户数据的服务器来验证用户和为用户授权的协议。

根据您在“安全 > AAA > RADIUS 客户端”(Security > AAA > RADIUS Client) 页面中所选择的 
RADIUS 验证模式，设备可评估 RADIUS 服务器的不同信息。

RADIUS 身份验证模式“Standard”
如果已设置身份验证模式“conventional”，则用户在 RADIUS 服务器上的身份验证将按如下方

式运行：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备将带有登录数据的身份验证请求发送到 RADIUS 服务器。

3. RADIUS 服务器执行检查并将结果发送回设备。

– RADIUS 服务器报告身份验证成功，并向设备的属性“Service Type”返回值

“Administrative User”。
→ 用户登录并带有管理员权限。

– RADIUS 服务器会报告身份验证成功，并会向设备的属性“Service Type”返回差异或甚

至是无值。

→ 用户登录并具有读取权限。

– RADIUS 服务器向设备报告身份验证失败：

→ 用户被拒绝访问。

RADIUS 模式“SiemensVSA”
要求

对于 RADIUS 验证模式“Siemens VSA”，需要在 RADIUS 服务器上设置以下需求：

• 制造商代码：4196
• 属性编号：1
• 属性格式：字符型字符串（组名称）

步骤
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如果已设置身份验证模式“SiemensVSA”，则用户在 RADIUS 服务器上的身份验证将按如下方

式运行：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备将带有登录数据的身份验证请求发送到 RADIUS 服务器。

3. RADIUS 服务器执行检查并将结果发送回设备。
情况 A：RADIUS 服务器报告身份验证成功，并向设备返回已为用户分配的组。

– 组已在设备中已知，但用户并未在表“外部用户帐户”中输入。

→ 用户将登录并具有所分配组的权限。

– 组已在设备中已知，且用户并已在表“外部用户帐户”中输入。

→ 已为用户分配了更高的权限，用户会登录并拥有这些权限。

– 组已在设备中未知，且用户并已在表“外部用户帐户”中输入。

→ 用户将登录并具有已链接到用户帐户的角色所对应的权限。

– 组已在设备中未知，但用户并未已在表“外部用户帐户”中输入。

→ 用户将登录并具有“Default”角色的权限。

情况 B：RADIUS 服务器会报告身份验证成功，但不会向设备返回一个组。

– 用户已在“外部用户帐户”表中输入：

→ 用户将登录并具有所链接角色的权限。

– 用户未在“外部用户帐户”表中输入：

→ 用户将登录并具有“Default”角色的权限。

情况 C：RADIUS 服务器向设备报告身份验证失败：

– 用户被拒绝访问。

常规

网络节点登录

使用“AAA”的标识表示“Authentication, Authorization, Accounting”。该功能用于标识和允许

网络节点，为它们提供适当的可用服务并确定使用的范围。

在此页面中组态登录信息。

说明 
该页面包含以下框：

说明

要使用登录验证模式“RADIUS”、“Local and RADIUS”或“RADIUS and fallback Local”，必须存

储和组态 RADIUS 服务器，以供用户验证。
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• 登录验证 (Login Authentication)
指定登录方式： 
– 本地 (Local)

必须在设备上进行本地验证。

– RADIUS
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

– 本地和 RADIUS (Local and RADIUS)
使用设备上的用户（用户名和密码）以及通过 RADIUS 服务器都可以进行验证。

首先在本地数据库中搜索用户。如果本地数据库中不存在该用户，将发送 RADIUS 查询。

– RADIUS 和本地回退 (RADIUS and fallback Local)
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

只有无法在网络中访问 RADIUS 服务器时，才执行本地验证。

RADIUS 客户端

通过外部服务器进行验证

RADIUS  的概念基于外部验证服务器。

表中的每一行包含一台服务器的访问数据。按照搜索顺序，将首先查询主服务器。如果无法

访问主服务器，则会以服务器的输入顺序查询其它辅助服务器。如果没有服务器响应，则表

示没有验证。

描述

该页面包含以下框：

• RADIUS Authorization Mode
对于登录验证，RADIUS 验证模式会指定如何为已成功通过身份验证的用户分配权限。

– 传统 (conventional)
在此模式下，如果服务器为属性“Service Type”返回值“Administrative User”，用户将以

管理员权限登录。在所有其它情况下，用户将按照读取权限登录。

– 供应商特定 (Vendor specific)
在此模式下，权限的分配取决于服务器是否为用户返回一个组和返回的具体哪个组，

以及在“External User Accounts”表中该用户是否存在对应条目。
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该表格包括以下列：

• Auth.Server Type
选择服务器将用于哪种身份验证方法。

– 登录 (Login)
服务器仅用于登录验证。

– 802.1X
服务器仅用于 802.1X 身份验证。

– Login & 802.1X
服务器用于两种身份验证程序。

• Radius 服务器地址 (RADIUS Server Address)
输入 RADIUS 服务器的 IPv4 地址或 FQDN。

• 服务器端口 (Server Port)
在此处输入 RADIUS 服务器的输入端口。默认情况下，输入端口设置为 1812。值范围是 
1 ... 65535。

• Shared Secret
输入访问 ID。值范围是 1 ... 128 个字符。

• 确认共享秘密 (Confirm Shared Secret)
再次输入访问 ID 以进行确认。

• Max. Retrans
在此，输入尝试请求的 大重试次数。初始连接请求将重试此处指定的次数，然后才会

查询另一个已组态的 RADIUS 服务器或将登录视为失败。由于默认设置为 3 次重试，这

意味着会尝试进行 4 次连接。值范围是 1 ... 5。
• 主服务器 (Primary Server)

指定此服务器是否是主服务器。可以从“是”(yes) 或“否”(no) 选项中选择一个。

• “测试”(Test)（仅在线时可用）

可以使用此按钮测试指定的 RADIUS 服务器是否可用。该测试执行一次，并非循环执行。

• 测试结果 (Test result)（仅在线时可用）

显示 RADIUS 服务器是否可用：

– 失败，未发送测试包 (Failed, no test packet sent)
无法访问 IP 地址。

可以访问 IP 地址，但 RADIUS 服务器尚未运行。

– 可访问，但不接受密钥 (Reachable, key not accepted)
可以访问 IP 地址，但 RADIUS 服务器不接受共享密钥。

– 可访问，且接受密钥 (Reachable, key accepted)
可以访问 IP 地址，且 RADIUS 服务器接受指定的共享密钥。

测试结果不会自动更新。要删除测试结果，请单击“刷新”(Refresh) 按钮。
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WLAN

基本信息(接入点)

安全等级

为确保网络安全，请使用验证和加密。在此页面中可指定安全设置。

说明

SCALANCE W700
传输标准 IEEE 802.11 n
传输标准 IEEE 802.11 n（“802.11n”或“802.11 n only”设置）仅支持采用 AES 安全设置的 
WPA2/WPA2-PSK。
iPCF、iPCF-HT 或 iPCF-MC 模式已激活

如果已启用 iPCF、iPCF-HT 或 iPCF-MC，那么在安全设置中仅支持采用 WEP 或 AES 加密方

法的“开放式系统”。
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设置

该表包括以下列：

• Interface
显示可用接口。

• Authentication Type
选择验证类型。该选择取决于工作模式和传输标准。

– Open System
没有验证。

– Shared Key
使用此验证，可将固定密钥存储在客户端和接入点上。该 WEP 密钥随后用于验证和加

密。在“Keys”页面上定义 WEP 密钥。

说明

如果对“Open System”使用“Encryption”或“Shared Key”，则必须始终在“Keys”页面上设

置密钥 1。

– WPA (RADIUS)
Wi-Fi 保护接入 (WPA) 是 Wi-Fi 联盟指定的一种填补 WEP 安全漏洞的方法。规定必须

使用服务器进行验证 (802.1x)。每个数据帧的动态密钥交换会进一步加强安全性。

– WPA-PSK
WPA 预共享密钥 (WPA-PSK) 是 WPA 的弱化形式。在此方法中，验证不是由服务器设

立的，但它基于密码。在客户端或服务器上手动组态密码。

– WPA2 (RADIUS)
WPA2（Wi-Fi Protected Access 2，Wi-Fi 保护接入 2）是 WPA 的进一步发展，实现了 
IEEE 802.11i 安全标准的功能。但 WPA 验证无需 RADIUS 服务器。

– WPA2-PSK 
WPA2-PSK 基于 802.11i 标准。但 WPA 验证无需 RADIUS 服务器。与此不同的是，密钥

（通行口令）存储在各客户端和接入点上。该通行口令用于验证和进一步加密。

– WPA/WPA2-Auto
使用此设置，接入点可处理“WPA”和“WPA2”两种验证。当接入点与一些使用“WPA”而另

一些使用“WPA2”的不同客户端进行通信时，此功能十分必要。在客户端上设置同一加

密方法

– WPA/WPA2-AUTO-PSK
首先尝试使用 WPA2 进行连接。如果客户端未启用 WPA2，则使用 WPA 建立连接。

– WPA/WPA2 AUTO (RADIUS)
首先尝试使用 WPA2 (RADIUS) 进行连接。如果客户端未启用 WPA2，则使用 WPA 
(RADIUS) 建立连接。

• Encryption
加密可保护传输的数据免遭窃取和破坏。只有选择了“Open System”作为验证类型时，才

能禁用加密功能。所有其他安全方法都包括验证和加密。
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• Cipher
选择加密方法。该选择取决于传输标准。

– AUTO
根据其他站的功能选择使用 AES 或 TKIP。

– WEP
WEP（Wired Equivalent Privacy，有线等效加密）

一种基于 RC4 算法 (Ron’s Code 4) 的对称流加密方法，密钥长度仅为 40 位或 104 位。

– TKIP (Temporal Key Integrity Protocol)
一种使用 RC4 算法 (Ron’s Code 4) 的对称加密方法。与较弱的 WEP 加密相反，TKIP 采
用从主密钥派生的变化密钥。TKIP 还可以识别受损的数据帧。

– AES (Advanced Encryption Standard)

一种基于进一步改进 TKIP 功能的 Rijndael 算法的较强对称区块加密方法。

说明

为更好地保护数据以防止攻击，请使用采用 AES 的 WPA2/WPA2-PSK。

• Key
在此处输入密钥。此密钥必须为客户端和接入点所知晓，而且由用户在这两端进行输入。

密钥使用 ASCII 码 0x20 至 0x7e。 
• Key Confirmation

确认上面输入的密钥。

• Default Key
指定用于加密数据的 WEP 密钥。在“Keys”页面上定义 WEP 密钥。

• PMF (Protected Management Frames)
只能与以下各项配合使用：

– WLAN 模式：IEEE 802.11n/ac
– 验证类型：WPA2-PSK 和 WPA2 (RADIUS)
通过该设置，对管理帧进行加密保护。例如，这样可防止 WLAN 客户端因破坏取消关联/
取消验证帧而与接入点分离。更多相关信息，请参见 IEEE 802.11w 标准。

可能的设置如下：

– Disabled
管理帧未加密。

– Required
管理帧始终加密。仅当 WLAN 客户端也支持 PMF 时，才能建立到接入点的连接。对于 
WPA3-SAE 验证类型，会始终选择此设置，且不能进行组态。 

– Optional
管理帧是否加密取决于 WLAN 客户端是否支持。
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基本信息（客户端）

安全等级

为确保网络安全，请使用验证和加密。在此页面中可指定安全设置。

说明

SCALANCE W700
传输标准 IEEE 802.11 n
传输标准 IEEE 802.11 n（“802.11n”或“802.11 n only”设置）仅支持采用 AES 安全设置的 
WPA2/WPA2-PSK。
iPCF、iPCF-HT 或 iPCF-MC 模式已激活

如果已启用 iPCF、iPCF-HT 或 iPCF-MC 模式，则在带有安全上下文 1 的安全设置中仅支持采

用 AES 加密方法的“开放式系统”。
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设置

该表包括以下列：

• Security context 
显示条目编号。如果创建新的条目，则会创建一个带有唯一编号的新行。

多可以创建 8 个安全上下文。无法删除安全上下文 1。
• Authentication Type

选择验证类型。该选择取决于工作模式和传输标准。

– Open System
没有验证。

– Shared Key
在“Shared Key”验证中，客户端和接入点上存储了固定的密钥。该 WEP 密钥随后用于

验证和加密。在“Keys”页面上定义 WEP 密钥。

– WPA (RADIUS)
Wi-Fi 保护接入 (WPA) 是 Wi-Fi 联盟指定的一种填补 WEP 安全漏洞的方法。规定必须

使用服务器进行验证 (802.1x)。每个数据帧的动态密钥交换会进一步加强安全性。

说明

初在“Security > WLAN > Client Radius Supplicant”页面上进行相关的 RADIUS 设置。

– WPA-PSK
WPA 预共享密钥 (WPA-PSK) 是 WPA 的弱化形式。在此方法中，验证不是由服务器设

立的，但它基于密码。在客户端或服务器上手动组态密码。

– WPA2 (RADIUS)
WPA2（Wi-Fi Protected Access 2，Wi-Fi 保护接入 2）是 WPA 的进一步发展，实现了 
IEEE 802.11i 安全标准的功能。但 WPA 验证无需 RADIUS 服务器。

说明

初在“Security > WLAN > Client Radius Supplicant”页面上进行相关的 RADIUS 设置。

– WPA2-PSK 
WPA2-PSK 基于 802.11i 标准。但 WPA 验证无需 RADIUS 服务器。与此不同的是，

WPA(2) 密钥（WPA(2) 通行口令）存储在各客户端和接入点上。该 WPA(2) 通行口令

用于验证和进一步加密。

– WPA/WPA2-Auto-PSK 
使用此设置，接入点可处理“WPA-PSK”和“WPA2-PSK”两种验证。当接入点与一些使用

“WPA-PSK”而另一些使用“WPA2-PSK”的不同客户端进行通信时，此功能十分必要。在

客户端上设置同一加密方法。

– WPA/WPA2-Auto
使用此设置，接入点可处理“WPA”和“WPA2”两种验证。当接入点与一些使用“WPA”而另

一些使用“WPA2”的不同客户端进行通信时，此功能十分必要。在客户端上设置同一加

密方法
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• Encryption
加密可保护传输的数据免遭窃取和破坏。只有选择了“Open System”作为验证类型时，才

能禁用加密功能。所有其他安全方法都包括验证和加密。

• Cipher
选择加密方法。该选择取决于传输标准。

– AUTO
根据其他站的功能选择使用 AES 或 TKIP。

– WEP
WEP（Wired Equivalent Privacy，有线等效加密）

一种基于 RC4 算法 (Ron’s Code 4) 的对称流加密方法，密钥长度仅为 40 位或 104 位。

– TKIP (Temporal Key Integrity Protocol)
一种使用 RC4 算法 (Ron’s Code 4) 的对称加密方法。与较弱的 WEP 加密相反，TKIP 采
用从主密钥派生的变化密钥。TKIP 还可以识别受损的数据帧。

– AES (Advanced Encryption Standard)

一种基于进一步改进 TKIP 功能的 Rijndael 算法的较强对称区块加密方法。

说明

为更好地保护数据以防止攻击，请使用采用 AES 的 WPA2/WPA2-PSK。

• Key
在此处输入用于通过 WPA2-PSK 或 WPA3-SAE  进行验证的密钥。该密钥必须为客户端和

接入点所知，并由用户在两端输入。

对于包含 8 到 63 个字符的密钥，只能使用以下可读的 ASCII 字符:0x20 - 0x7e。
对于恰好包含 64 个字符的密钥，可以使用以下 ASCII 字符：0 - 9、 a - f 和 A - F。

说明

验证类型更改时的新密钥

验证类型更改时，会删除之间的密钥。

• Key Confirmation
确认上面输入的 WPA(2) 通行口令。
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• Default Key
指定用于加密数据的 WEP 密钥。在“Keys”页面上定义 WEP 密钥。

• PMF (Protected Management Frames)
只能与以下各项配合使用：

– WLAN 模式：IEEE 802.11n/ac
– 验证类型：WPA2-PSK 和 WPA2 (RADIUS)
通过该设置，对管理帧进行加密保护。例如，这样可防止 WLAN 客户端因破坏取消关联/
取消验证帧而与接入点分离。更多相关信息，请参见 IEEE 802.11w 标准。

可能的设置如下：

– Disabled
管理帧未加密。

– Required
管理帧始终加密。仅当 WLAN 客户端也支持 PMF 时，才能建立到接入点的连接。对于 
WPA3 验证类型，此设置已预设，且不能进行组态。

– Optional
管理帧的加密或解密取决于接入点是否支持。

接入点通信

通信选项   
在此页中指定接入点所允许的通信类型。

说明

此页面仅在接入点模式下可用。

设置

表 1 包含以下列：

• 端口 (Port)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 在自身 VAP 内 (within own VAP)/通过其它 VAP (with other VAPs)/通过以太网 (with 
Ethernet)
选择所需设置。如果选择“No Change”，则表 2 中的条目保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。
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表 2 包含以下列：

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

• 端口 (Port)
显示 VAP 接口。

• 在自身 VAP 内 (within own VAP)
– 启用

登录某接入点的同一 VAP 接口的客户端可彼此通信。

– 禁用

禁用此选项。

• 通过其它 VAP (with other VAPs)
仅在设备至少具有 2 个 VAP 接口时可用。

– 启用

登录某接入点的不同 VAP 接口的客户端可彼此通信。

说明

对于接入点，必须在所有 WLAN 接口或所有 VAP 上都启用“通过其它 VAP”(with other 
VAPs)，才允许在该接入点的不同 VAP 接口上登录的客户端之间进行通信。

– 禁用

禁用此选项。

说明

禁用“在自身 VAP 内”(within own VAP) 或“通过其它 VAP”(with other VAPs) 功能

如果禁用了“在自身 VAP 内”(within own VAP) 或“通过其它 VAP”(with other VAPs) 功
能，则各个 WLAN 客户端将无法再看到彼此。这意味着地址冲突检测 (ACD) 也无法再

可靠地工作。

• 通过以太网 (with Ethernet)
– 启用

客户端可通过接入点的以太网接口通信。

– 禁用

禁用此选项。
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• 客户端限制器 (Client Limiter)
– 启用

可同时登录的 WLAN 客户端数量有限。

– 禁用

禁用此选项。

• 大客户端数 (Max. Clients)
设置可同时连接到此接口的 大客户端数。如果超过该数量，则拒绝其它客户端。

客户端 RADIUS 请求者

客户端请求者   
在此页面中，可组态客户端的 RADIUS 验证设置。

说明

只有客户端或处于客户端模式下的接入点可使用此页面。

说明

Dot1X 用户名和 Dot1X 用户密码  
使用 WPA (RADIUS)、WPA2 (RADIUS)、EAP-TLS、EAP-TTLS 和 PEAP 时，必须组态 Dot1X 用
户名和 Dot1X 用户密码。使用设置“自动”(Auto) 时，必须加载证书或必须组态 Dot1X 用户

名和 Dot1X 用户密码。

设置

该表格包括以下列：

• “ 低 TLS 版本”(Min. TLS version)
指定 WLAN RADIUS 验证将使用的 低 TLS 版本。

说明

RADIUS 服务器

仅当 RADIUS 服务器支持相应 TLS 版本时才可实现。

• 安全上下文 (Security context)
显示安全上下文。

• Dot1x 用户名 (Dot1x user name)
输入客户端登录 RADIUS 服务器时使用的用户名。
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• Dot1x 用户密码 (Dot1x User Password)
输入上面所选用户名所对应的密码。客户端使用该用户名和密码组合登录 RADIUS 服务器。

密码分配使用 ASCII 字符 0x20 至 0x7e。 
• Dot1x 用户密码确认 (Dot1x User Password Confirmation)

确认密码。

• Dot1X 服务器证书 (Dot1X Server Certificate)
指定 RADIUS 服务器是否通过证书向客户端证实自身。

• Dot1x EAP 类型 (Dot1x EAP Types)
指定验证方法。可以使用以下方法：

– Auto
客户端为 RADIUS 服务器提供所有方法。

– EAP-TLS
可扩展验证协议 - 传输层安全：

使用证书进行验证。

– EAP-TTLS
可扩展验证协议 - 隧道传输层安全：

建立 TLS 隧道后，使用 MS-CHAPv2 进行内部验证。

– PEAP
受保护的可扩展验证协议  
EAP-TTL 的 IETF 备用协议草案

AP RADIUS 验证器

RADIUS 服务器的组态 
在此页面中可定义接入点的 RADIUS 服务器 和 RADIUS 验证方式。 可输入两台 RADIUS 服务

器的数据。

说明

此页面仅在接入点模式下可用。
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设置

• 重新验证模式 (Reauthentication Mode)
指定设置强制客户端进行重新验证前所需时间的对象。

– ‘-’禁用

禁用重新验证模式。

– Server
在服务器上启用时间管理。

– Local
启用本地时间管理。 在“重新验证间隔”(Reauthentication Interval) 中，指定有效期。

• 重新验证间隔 [s] (Reauthentication Interval [s])
如果采用本地时间管理，则输入验证有效期（以秒为单位）。 短时间是 1 分钟（输入 
60）， 长时间是 12 小时（输入 43200）。 默认值为一小时（3,600 秒）。

该表格包括以下列：

• 服务器 IP 地址 (Server IP Address)
在此处输入 RADIUS 服务器的 IP 地址。

• 服务器端口 (Server Port)
在此处输入 RADIUS 服务器的输入端口。

• 共享密码 (Shared Secret)
输入 RADIUS 服务器的密码。 
对于密码，使用 ASCII 码 0x20 至 0x7e。 

• 确认共享密码 (Confirm Shared Secret)
确认密码。

• 大重新传输次数 (Max. Retransmissions)
输入连接尝试的 大数量。

• 主服务器 (Primary Server)
指定此服务器是否为主服务器。

– 是： 主服务器

– 否： 备份服务器。

• 状态 (Status)
可使用此设置启用或禁用 RADIUS 服务器
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密钥

指定 WEP 密钥

为允许用户能够对“Open System”和“Shared Key”验证方法进行加密，首先必须在密钥表中至

少输入一个密钥。 

设置

该表格包括以下列：

• 密钥 1 - 4 (Key 1 - 4)
输入 WEP 或 AES 密钥。WEP 密钥只允许从 0x20 到 0x7E 的 ASCII 码字符或者从 0x00 到 
0xFF 的十六进制字符。 
如果已启用 iPCF 或 iPCF-MC 模式，则仅支持密钥长度为 128 位的 AES 加密方法。

可在以下密钥长度中进行选择：

– 5 或 13 个 ASCII 字符，或者 10 或 26 个十六进制字符（40/104 位）

– 16 个 ASCII 字符或 32 个十六进制字符（128 位）

说明

输入十六进制字符时，前面不加“0x”。一个十六进制字符代码占四位。因此，条目

“ABCDE”（ASCII 字符）和“4142434445”（十六进制字符）等价，因为 ASCII 字符“A”的十

六进制代码为“0x41”。

• Key 1 - 4 Confirmation
确认 WEP 密钥。

80211r
在此 WBM 页面中，可为快速 BSS 转换组态设置。 

说明

该 WBM 页面仅在接入点模式下可用。

有关更多信息，请参见“说明 > IEEE 802.11r”。

要求

• 接入点为同一移动域的成员。

• 仅适用于 WPA2（WPA2-PSK 和 WPA2 RADIUS）加密。
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说明

该表格包括以下列：

• 无线 (Radio)
显示可用的 WLAN 接口。

• 端口 (Port)
显示 VAP 接口。

• 快速 BSS 转换 (Fast BSS Transition)
启用后，支持“快速 BSS 转换”功能。只有在输入移动域后才能启用。 

• 移动域 ID (Mobility Domain ID)
输入移动域的 ID。具有相同 ID 的接入点为同一移动域的成员。基于此 ID，WLAN 客户端

可识别接入点是否为同一移动域的成员，因此可在无延时的情况下登录。 

MAC ACL

规则组态

简介

在此页面上为基于 MAC 的访问控制列表 (ACL) 指定访问规则。使用基于 MAC 的 ACL，您可

指定是转发还是丢弃特定 MAC 地址的帧。 

显示框说明

该表格包括以下列：

• 规则编号 (Rule Number)
显示 ACL 规则的编号。创建规则时，会创建一个具有唯一编号的新行。

• 源 MAC (Source MAC)
输入源的单播 MAC 地址。

目标 MAC 地址

输入目标的单播 MAC 地址。
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• 操作 (Action)
选择操作。可选操作包括：

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。

• 入站接口 (Ingress Interfaces)
显示应用此规则的所有接口的列表。

• 出站接口 (Egress Interfaces)
显示应用此规则的所有接口的列表。

说明

输入 MAC 地址

只可以为单播 MAC 地址组态访问规则。只有在为源和/或目标 MAC 地址输入地址

“00:00:00:00:00:00”时，才能将采用此方法创建的规则应用到所有的源或目标 MAC 地址。

入站规则

简介

在此页面上指定 ACL 规则，接口将根据此规则过滤入站帧。在“Rules Configuration”选项卡

中指定 ACL 规则。

显示框说明

该页面包含以下框：

• Interface
从下拉列表中选择所需接口。根据具体设备显示可用接口。

• Add Rule
选择要分配给接口的 ACL 规则。在“Rules Configuration”页中指定 ACL 规则。

• Add
要将 ACL 规则永久分配给接口，请单击“Add”按钮。组态会显示在表中。
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• Remove Rule
选择要删除的 ACL 规则。

• Remove
要删除接口的 ACL 规则，请单击“Remove”按钮。

该表包括以下列：

• Rule Order
显示 ACL 规则的顺序。

• Rule Number
显示 ACL 规则的编号。

• Source MAC
显示源的单播 MAC 地址。

• Destination MAC Address
显示目标的单播 MAC 地址。

• Action
显示操作：

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。

出站规则

简介

在此页面上指定 ACL 规则，端口将根据此规则处理出站帧。在“Rules Configuration”选项卡

中指定 ACL 规则。

显示框说明

该页面包含以下框：

• Interface
选择所需接口。根据具体设备显示可用接口。

• Add Rule
选择要分配给接口的 ACL 规则。
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• Add
要将 ACL 规则永久分配给接口，请单击“Add”按钮。组态会显示在表中。

• Remove Rule
选择要删除的 ACL 规则。

• Remove
要删除接口的 ACL 规则，请单击“Remove”按钮。

该表包括以下列：

• Rule Order
显示 ACL 规则的顺序。

• Rule Number
显示 ACL 规则的编号。

• Source MAC
显示源的单播 MAC 地址。

• Destination MAC Address
显示目标的单播 MAC 地址。

• Action
显示操作

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。

IP ACL

规则组态

简介

在此页面上为基于 IP 的 ACL 指定规则。通过使用基于 IP 的 ACL，您可指定是转发还是丢弃

特定 IPv4 地址的帧。
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显示框说明

该表包括以下列：

• Rule Number 
显示 ACL 规则的编号。如果创建新的条目，则会创建一个带有唯一编号的新行。

• Source IP Address
输入源 IPv4 地址。

• Source Subnet Mask
输入源所在的子网掩码。

• Destination IP Address
输入目标的 IP 地址。

• Dest.Subnet Mask
输入目标所在的子网掩码。

• Action
选择符合 ACL 规则时转发帧还是拒绝帧。

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。

• Ingress Interfaces
显示应用此规则的所有接口的列表。

• Egress Interfaces
显示应用此规则的所有接口的列表。

说明

各主机的子网掩码

如果为单一系统创建规则（一个 IPv4 地址），指定子网掩码“255.255.255.255”。

协议组态

可在此页面中为协议指定规则。 
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显示框说明

该表格包括以下列：

• 规则编号 (Rule Number)
显示协议规则的编号。创建规则时，会创建一个具有唯一编号的新行。

• 协议

选择该规则对其有效的协议。

• 协议编号 (Protocol Number)
输入协议编号以定义其它协议。只有为协议设置了“Other Protocol”时才能编辑该输入框。

• 小源端口号 (Source Port Min.)
输入源端口可能的 小端口号。只有为协议设置了“TCP”或“UDP”时才能编辑该输入框。

• 大源端口号 (Source Port Max.)
输入源端口可能的 大端口号。只有为协议设置了“TCP”或“UDP”时才能编辑该输入框。

• 小目标端口号 (Dest. Port Min.)
输入目标端口可能的 小端口号。只有为协议设置了“TCP”或“UDP”时才能编辑该输入框。

• 小目标端口号 (Dest. Port Max.)
输入目标端口可能的 大端口号。只有为协议设置了“TCP”或“UDP”时才能编辑该输入框。

• 消息类型 (Message Type)
输入消息类型以决定消息的格式。

只有为协议设置了“ICMP”时才能编辑该输入框。

• 消息代码 (Message Code)
输入消息代码以指定消息的功能。只有为协议设置了“ICMP”时才能编辑该输入框。

• DSCP
输入用于划分优先级的值。如果为协议设置了“ICMP”，则无法编辑该输入框。

入站规则

简介

在此页面上指定 ACL 规则，接口将根据此规则处理入站帧。在“Rules Configuration”选项卡

中指定 ACL 规则。
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显示框说明

显示框说明：

• Interface
选择所需端口：端口或 VLAN 接口。根据具体设备显示可用接口。要选择 VLAN 接口，则

必须组态 IP 接口。

说明

如果使用 VLAN 接口，ACL 规则将适用于属于 VLAN 的所有端口。

• Add Rule
选择要分配给端口的 ACL 规则。

• Add
要将 ACL 规则永久分配给端口，请单击“Add”按钮。组态会显示在表中。

• Remove Rule
选择要删除的 ACL 规则。

• Remove
要删除端口的 ACL 规则，请单击“Remove”按钮。

该表包括以下列：

• Rule Order
显示 ACL 规则的顺序。 

• Rule Number
显示 ACL 规则的编号。

• Protocol
显示该规则对其有效的协议。

• Protocol Number
显示协议编号。

• Source IP Address
显示源的 IP 地址。

• Source Subnet Mask
显示源所在的子网掩码。

• Destination IP Address
显示目标的 IP 地址。

• Dest.Subnet Mask
显示目标的子网掩码。
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• Action
选择符合 ACL 规则时转发帧还是拒绝帧。

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。

• Source Port Min.
显示源端口可能的 小端口号。

• Source Port Max.
显示源端口可能的 大端口号。

• Dest.Port Min.
显示目标端口可能的 小端口号。

• Dest.Port Max.
显示目标端口可能的 大端口号。

• Message Type
显示消息类型以决定消息的格式。

• Message Code
显示消息代码以指定消息的功能。

• DSCP
显示用于划分优先级的值。

出站规则

简介

在此页面上指定 ACL 规则，端口将根据此规则处理出站帧。在“Rules Configuration”选项卡

中指定 ACL 规则。
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显示框说明

该页面包含以下框：

• Interface
选择所需端口：端口或 VLAN 接口。根据具体设备显示可用接口。要选择 VLAN 接口，则

必须组态 IP 接口。

说明

如果使用 VLAN 接口，ACL 规则将适用于属于 VLAN 的所有端口。

• Add Rule
选择要分配给端口的 ACL 规则。

• Add
要将 ACL 规则永久分配给端口，请单击“Add”按钮。组态会显示在表中。

• Remove Rule
选择要删除的 ACL 规则。

• Remove
要删除端口的 ACL 规则，请单击“Remove”按钮。

该表包括以下列：

• Rule Order
显示 ACL 规则的顺序。 

• Rule Number
显示 ACL 规则的编号。

• Protocol
显示该规则对其有效的协议。

• Protocol Number
显示协议编号。

• Source IP Address
显示源的 IP 地址。

• Source Subnet Mask
显示源的子网掩码。

• Destination IP Address
显示目标的 IP 地址。

• Dest.Subnet Mask
显示源的子网掩码。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3280 编程和操作手册, 11/2022



• Action
选择符合 ACL 规则时转发帧还是拒绝帧。

– Forward
如果帧符合 ACL 规则，则转发该帧。

– Discard
如果帧符合 ACL 规则，则不转发该帧。

• Source Port Min.
显示源端口可能的 小端口号。

• Source Port Max.
显示源端口可能的 大端口号。

• Dest.Port Min.
显示目标端口可能的 小端口号。

• Dest.Port Max.
显示目标端口可能的 大端口号。

• Message Type
显示消息类型以决定消息的格式。

• Message Code
显示消息代码以指定消息的功能。

• DSCP
显示用于划分优先级的值。

暴力破解预防

组态说明

暴力破解预防是指试图通过数量足够大的密码防止设备受到未授权访问。会通过限制特定时

间段内的错误登录尝试次数实现此目的。 
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说明

该页面包含以下框：

• 用户特定 BFP 已启用 (User Specific BFP is Enabled)/用户特定 BFP 已禁用 (User 
Specific BFP is Disabled)
显示是否启用用户特定的暴力破解预防。

在“安全 > AAA  > 常规”(Security > AAA > General) 菜单中的“登录身份验证”(Login 
Authentication) 下拉列表中组态登录身份验证。登录身份验证决定了是否可启用用户特

定的暴力破解预防。

– 启用 (Enabled)：
通过登录验证，设置了“本地”或“本地和 RADIUS”模式， 大无效登录尝试次数大

于 0。
– 禁用 (Disabled)：

通过登录验证，设置了“RADIUS”或“RADIUS and fallback Local”模式，或者 大无效登

录尝试次数为 0。
• 每个用户的可接受无效登录尝试次数 (Acceptable Invalid Login Attempts Per User)

用户的 大无效登录尝试次数，超过此次数后，将禁止登录。所有未组态为设备本地用

户的用户均会归纳到用户名“UnknownUser”下。

如果组态值“0”，则会禁用用户特定的暴力破解预防。

默认值为“12”。
• 已启用 IP 特定的 BFP (IP Specific BFP Enabled)

显示是否启用 IP 特定的暴力破解预防。

• 每个 IP 的可接受无效登录尝试次数 (Acceptable Invalid IP Login Attempts Per IP)
禁止某一 IP 地址登录前的 大无效登录尝试次数。

如果组态值“0”，则会禁用 IP 特定的暴力破解预防。

默认值为“10”。
• BFP 触发间隔 [分钟] (BFP Trigger Interval [min])

与无效登录尝试计数相关的时间（以分钟为单位）。如果在此时间内达到允许的无效登

录尝试次数（每个用户和每个 IP 地址），设备会在特定时间段内禁止登录。每个用户和

每个 IP 地址的无效登录尝试次数是彼此独立处理的。可输入 5 到 255 分钟之间的值。默

认值为 5 分钟。

• BFP 自动复位定时器 [分钟] (BFP Automatic Reset Timer [min])
设备由于超出 大无效登录尝试次数而禁止登录的时间（以分钟为单位）。可输入 0 到 
255 分钟之间的值。

如果组态的值为“0”，则在达到 大无效登录尝试次数后即将无限期地禁止登录。

默认值为 12 分钟。
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“用户特定 BFP”(User Specific BFP) 表包括以下列：

• 用户 (User)
尝试登录的用户。

• 失败登录次数 (Failed Logins)
登录尝试失败次数。

• 上次失败经过时间 [s] (Last Failed [s])
自上一次登录尝试失败计起经过的时间（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷

新”(Refresh) 按钮。

• 已阻止 (Blocked)
显示用户的状态：

– 未禁止 (Not blocked)
可以使用此用户名登录。

– 持续时间

禁止使用此用户名登录的时长（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷新”(Refresh) 
按钮。

如果由于“BFP 自动复位定时器”(BFP Automatic Reset Timer) 中组态的时间已到而解除

了禁止，则用户的状态会变为“未禁止”(Not blocked)。
– 无限期禁止 (Indefinitely blocked)

禁止使用该用户名登录，直至手动删除禁止或重新启动设备。

• 删除 (Delete)
结束对此用户的禁止并复位以下显示值：

– “上次失败时间”(Last Failed) 框中的值复位为“0”。
– “禁止”(Blocked) 框中用户的状态设为“未禁止”(Not blocked)。

“IP 特定的 BFP”(IP Specific BFP) 表包括以下列：

• IP
用于登录尝试的设备的 IP 地址。

• 失败登录次数 (Failed Logins)
登录尝试失败次数。

• 上次失败经过时间 [s] (Last Failed [s])
自上一次登录尝试失败计起经过的时间（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷

新”(Refresh) 按钮。
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• 已阻止 (Blocked)
显示 IP 地址的状态：

– 未禁止 (Not blocked)
可以使用此 IP 地址登录。

– 持续时间 (Duration)
禁止使用此 IP 地址登录的时长（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷新”(Refresh) 
按钮。

如果由于“BFP 自动复位定时器”(BFP Automatic Reset Timer) 中组态的时间已到而解除

了禁止，则 IP 地址的状态会变为“未禁止”(Not blocked)。
– 无限期禁止 (Indefinitely blocked)

禁止使用该 IP 地址登录，直至手动删除禁止或重新启动设备。

• 删除 (Delete)
结束对 IP 地址的禁止并复位以下显示值：

– “上次失败时间”(Last Failed) 框中的值复位为“0”。
– “禁止”(Blocked) 框中 IP 地址的状态设为“未禁止”(Not blocked)。

管理 ACL
在此页面上，可提高设备的安全性。要指定具有哪个 IP 地址的工作站允许访问设备，必须

组态相应的 IP 地址或一个地址范围。

可选择协议和端口，以便相关工作站可使用此信息访问设备。可定义该工作站所在的 VLAN。
这可确保仅 VLAN 内的某些站具有设备的访问权限。

说明

请注意，错误的组态可能意味着您再不能访问设备。

设置

• 管理 ACL (Management ACL)
启用或禁用此功能。

• IP 地址 (IP Address)
输入将应用规则的 IPv4 地址或网络地址。如果使用 IP 地址 0.0.0.0，此设置将适用于所有 
IP 地址。

• 子网掩码/前 长度 (Subnet Mask/Prefix Length)
输入子网掩码或前 长度。

子网掩码 255.255.255.255 适用于特定的 IPv4 地址。如果要允许使用子网（如 C 子网），

则输入 255.255.255.0。子网掩码 0.0.0.0 适用于所有子网。
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 规则顺序 (Rule Order)
显示 ACL 规则的编号。创建规则时，会创建一个具有唯一编号的新行。

• IP 地址 (IP Address)
显示 IP 地址。

• 子网掩码/前 长度 (Subnet Mask/Prefix Length)
显示子网掩码或前 长度。

• 允许的 VLAN (VLANs Allowed)
输入设备所在的 VLAN 的编号。仅当设备位于该组态 VLAN 中时，站才能访问该设备。如

果此输入框保持为空，则没有任何限制。

• SNMP
指定工作站或 IP 地址是否使用 SNMP 协议访问设备。

• TELNET
指定工作站或 IP 地址是否使用 TELNET 协议访问设备。

• HTTP
指定工作站或 IP 地址是否使用 HTTP 协议访问设备。

• HTTPS
指定工作站或 IP 地址是否使用 HTTPS 协议访问设备。

• SSH
指定工作站或 IP 地址是否使用 SSH 协议访问设备。

• Px
指定该站点或 IP 地址是否通过此端口访问设备。

• WLAN1（仅限客户端模式）

指定该站点或 IP 地址是否通过 WLAN 接口访问设备。

• VAPX.Y（仅限接入点模式）

指定该站点或 IP 地址是否通过 VAP 接口访问设备。

• WDSX.Y（仅限接入点模式）

指定该站点或 IP 地址是否通过 WDS 接口访问设备。
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AP 间阻塞

基本

说明

• 此选项卡仅在以下情况下显示。

– 使用 SCALANCE W780/W770 时
– 在接入点模式下 

• 此 WBM 页面仅可通过以下 KEY-PLUG 组态：

– W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00)
– W700 Security (MLFB 6GK5907-0PA00)

何时应使用内部接入点阻止？

与接入点相连的客户端通常可以与第 2 层网络的所有设备进行通信。

使用内部接入点阻止时，与接入点相连的客户端的通信会受到限制。客户端只能访问在接入

点的“允许地址”(Allowed Addresses) 中组态了 IP 地址的设备。因此，将阻止与网络中其它

节点的通信。

设置

• 刷新时间间隔 [s] (Refresh Interval [s])
为 ARP 表输入刷新时间间隔。

该表格包括以下列：

• 无线 (Radio)
指定设置所关联的 WLAN 接口。

• 端口 (Port)
指定设置相关的 VAP 接口。

• SSID
指定设置相关的 SSID。 

• 启用 (Enabled)
启用后，会启用访问限制。在“安全性 > 内部接入点阻止 > 允许 IP 地址”(Security > Inter 
AP Blocking > Allow IP Addresses) 下组态可访问客户端的设备。
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• 阻止无偿的 ARP 请求 (Block Gratuitous ARP Requests)
当启用后，不会转发不必要的 ARP 数据包。

• 阻止非 IP 帧 (Blocks Non-IP Frames)
启用后，客户端与在接入点上组态为允许的通信伙伴的设备之间不会发生非 IP 数据包（例

如第 2 层数据包）交换。

允许的地址

在此页面中指定可以访问客户端的设备。

说明

• 此选项卡仅在以下情况下显示。

– 使用 SCALANCE W780/W770 时
– 在接入点模式下 

• 此 WBM 页面仅可通过以下 KEY-PLUG 组态：

– W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00)
– W700 Security (MLFB 6GK5907-0PA00)

设置

• 端口 (Port)
选择所需端口。

• IP 地址 (IP Address)
输入客户端可以访问的设备的 IP 地址。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 无线 (Radio)
指定与设置相关的 WLAN 接口

• 端口 (Port)
指定与设置相关的 VAP 接口
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• IP 地址 (IP Address)
客户端可以访问的设备的 IP 地址。如有必要，可以更改 IP 地址。 

• 解析器 IP 地址 (Resolver IP Address)
用来解析允许的 IP 地址的 IP 地址。如果管理 IP 地址位于不同的子网，则必须输入此地址。

如果为“IP 地址解析”(IP address resolution) 组态了 IP 地址“0.0.0.0”，则管理 IP 地址将用

于解析。

组态 iFeatures

iPCF

说明

客户端或客户端模式下的接入点启用 iPCF
• SCALANCE W740、SCALANCE W734-1 RJ-45 和 SCALANCE W722-1 RJ-45 
• 仅可通过以下 KEY-PLUG 组态该设置：

– 客户端：W740 iFeatures (MLFB 6GK5 907-4PA00)
接入点模式下的 iPCF
• SCALANCE W780 和 SCALANCE W774-1 RJ-45
• 仅可通过以下 KEY-PLUG 组态该设置：

– 接入点：W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00) 

何时应使用 iPCF？
在具有大量的节点或者想要实施高确定性的操作时，尤其建议采用 iPCF。例如，采用 
PROFINET 或其他循环协议时，这很有必要。

说明

iPCF 与其他 iFeatures 配合使用

iPCF 和其他 iFeatures（例如，iPCF-MC、iPRP）互不兼容，无法在设备上同时使用。
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设置

在两种模式下，该表都具有以下表列：

• 无线 (Radio)
指定设置所关联的 WLAN 接口。

• 启用 iPCF (Enable iPCF)
启用或禁用 iPCF 模式。对于 PROFINET 通信，我们建议用户启用 iPCF 模式。通过启用 
iPCF，可调整由接入点提供的数据速率。强烈建议保留数据速率的默认设置（802.11 
a/b/g = 12 Mbps，802.11n = MCS 2）。

• Legacy Free (iPCF-LF)
此设置确定可以建立与此设备的连接的设备系列。

– 启用

仅接受按照 IEEE 802.11n 标准进行通信并启用了“Legacy Free (iPCF-LF)”设置的设备。

但无需为此启用 WLAN 模式 IEEE 802.11n。 
此设置可防止 IEEE 802.11 a/b/g 设备系列导致性能降低。 

– 禁用

接受所有设备系列 (IEEE 802.11 a/b/g/n)。
在接入点模式下，该表具有下列附加列：

• 协议支持 (Protocol Support)
指定 WLAN 接口优先处理的协议。

– PROFINET
如果设置了 PROFINET，则客户端下游不能有 PROFINET 控制器。

– EtherNet/IP
如果设置了 Ethernet/IP，则客户端下游不能有扫描器。

– 禁用

将禁用该功能。

• iPCF 周期时间 [ms] (iPCF Cycle Time [ms])
在下拉列表中，选择所需的周期时间。

设置循环时间时，需考虑以下几点。否则可能无法建立稳定的通信。

– 系统中只有一个接入点，也就是说，客户端只在一个无线蜂窝区中移动。在这种情况

下，支持大于等于 16 ms 的更新时间。

– 系统中有多个接入点，可在不同的通道中进行通信。客户端在接入点之间漫游。在此

情况下，选择大于等于 32 ms 的更新时间。

除了以上所示的指导值外，还需记住，要设置的 短循环时间是根据公式“2 ms * 大节

点数”计算得出的。
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• 扫描模式 (Scanning Mode)
所选设置会影响对已登录客户端的扫描。

可使用以下设置：

– 所有通道 (All Channels)
客户端扫描所有允许的通道，并选择信号强度 好的接入点进行连接。 

– 下一个通道 (Next Channel)
客户端从其允许的通道列表中扫描下一通道。如果存在接入点，则进行连接。如果在

此通道上未找到接入点，则扫描下一通道。

• 信号质量阈值 (Signal Quality Threshold)
只有在为“扫描模式”(Scanning Mode) 设置“下一个通道”(Next Channel) 时才可组态。

接入点为客户端指定信号质量。扫描时，客户端必须接收质量至少达到指定信号质量的

接入点的信号。只有这样，才会建立连接。信号质量由客户端根据所接收数据包的 RSSI 值
（接收信号强度指示器）来确定。RSSI 值指示到达的信号的强度，并显示在信号记录器

中。  
以下阈值适用于信号强度：

范围 信号质量（以 % 表示） RSSI 信号质量 
1 40 20
2 50 25
3 60 30
4 70 35
5 80 40

iPCF-HT

说明

客户端或客户端模式下的接入点启用 iPCF
• SCALANCE W740、SCALANCE W734-1 RJ-45 和 SCALANCE W722-1 RJ-45 
• 仅可通过以下 KEY-PLUG 组态该设置：

– 客户端：W740 iFeatures (MLFB 6GK5 907-4PA00)
接入点模式下的 iPCF
• SCALANCE W780 和 SCALANCE W774-1 RJ-45
• 仅可通过以下 KEY-PLUG 组态该设置：

– 接入点：W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00) 
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应何时使用 iPCF-HT（大吞吐量）？

在具有大量的节点或者想要实施高确定性的操作时，尤其建议采用 iPCF。例如，采用 
PROFINET 或其他循环协议时，这很有必要。

说明

iPCF-HT 的使用

iPCF-HT 功能

• 和其他 iFeature（例如，iPCF、iPCF-MC 和 iPRP）互不兼容，无法在设备上同时使用。

• 只能在 5 GHz 频段和“（仅）IEEE 802.11n”WLAN 模式下使用。

• 仅在 WLAN 接口 1 上可用。

建议只使用一个 MCS 索引。

说明

在两种模式下，该表都具有以下表列：

• 无线电 (Radio)
指定设置所关联的 WLAN 接口。

• 启用 iPCF-HT (Enable iPCF-HT)
启用或禁用 iPCF-HT。启用后，可调整由接入点提供的数据速率。我们强烈建议保留数据

速率的默认设置 (802.11n = MCS 2)。
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在接入点模式下，该表具有下列附加列：

• 协议支持 (Protocol Support)
指定 WLAN 接口优先处理的协议。

– PROFINET
如果设置了 PROFINET，则客户端下游不能有 PROFINET 控制器。 

– EtherNet/IP
如果设置了 Ethernet/IP，则客户端下游不能有扫描器。

– 禁用 (Disabled)
将禁用该功能。

• iPCF-HT 周期时间 [ms] (iPCF-HT Cycle Time [ms])
指定周期时间。

设置循环时间时，需考虑以下几点。否则可能无法建立稳定的通信。

– 值范围是 16 - 512。设置值应对应于 PROFINET 或 EtherNet/IP 的周期时间。 
– 系统中只有一个接入点，也就是说，客户端只在一个无线蜂窝区中移动。在这种情况

下，支持大于等于 16 ms 的更新时间。

– 系统中有多个接入点，可在不同的通道中进行通信。客户端在接入点之间漫游。在此

情况下，选择大于等于 32 ms 的更新时间。

除了以上所示的指导值外，还需记住，要设置的 短周期时间是根据公式“4 ms * 大节

点数”计算得出的。
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• 扫描模式 (Scanning mode)
所选设置会影响对已登录客户端的扫描。

可使用以下设置：

– 所有通道 (All Channels)
客户端扫描所有允许的通道，并选择信号强度 好的接入点进行连接。 

– 下一个通道 (Next Channel)
客户端从其允许的通道列表中扫描下一通道。如果存在接入点，则进行连接。如果在

此通道上未找到接入点，则扫描下一通道。

• 信号质量阈值 (Signal Quality Threshold)
只有在将“扫描模式”(Scanning Mode) 设置为“下一个通道”(Next Channel) 时才可组

态。 
接入点为客户端指定信号质量。扫描时，客户端必须接收质量至少达到指定信号质量的

接入点的信号。只有这样，才会建立连接。

信号质量由客户端根据所接收数据包的 RSSI 值（接收信号强度指示器）来确定。RSSI 值
指示到达的信号的强度，并显示在信号记录器中。

以下阈值适用于信号强度：

范围 信号质量（以 % 表示） RSSI 信号质量 
1 40 20
2 50 25
3 60 30
4 70 35
5 80 40

iPCF-MC
使用 iPCF-MC 需要满足的要求：

• 接入点至少有两个 WLAN 接口（双 AP）。

• 接入点模式：仅为带有 KEY-PLUG W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00) 的双 AP
• 客户端模式：带有 KEY-PLUG W740 iFeatures (MLFB 6GK5 907-4PA00) 的客户端

• 管理接口和数据接口必须工作在同一频段和模式，并且在无线覆盖方面必须匹配。如果

两个无线接口均配备了覆盖不同区域的定向天线，则 iPCF-MC 无法工作。

• 客户端可切换到的所有接入点的管理接口必须使用同一通道。客户端仅扫描这一通道，以

找到可访问的接入点。

• 基于 IEEE801.11h (DFS) 的传输不能用于管理接口。801.11h (DFS) 可用于数据接口。
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• 客户端运行时不能启用“Use Allowed Channels only”。
• 在第二个接口处会自动镜像“Force Roaming on link down”。
• 以下规则适用于客户端：必须将所有已组态和激活的 SSID 分配给安全上下文 1。在

“Interfaces > WLAN > Client”页面上选中相应的复选框“Enabled”时，SSID 将处于激活状态。

• 在日本，如果数据或管理接口使用了 4920 MHz - 5080 MH 频段的频率，则无法启用 iPCF-
MC。

何时应使用 iPCF-MC？
开发 iPCF 的目的是在蜂窝区间漫游时实现较短的切换时间。即便对于自由移动的客户端以

及在涉及许多蜂窝区或使用大量通道的情况下，iPCF-MC 技术也可以实现较短的切换时间。

说明

iPCF 与其他 iFeatures 配合使用

iPCF-MC 功能和其他 iFeatures（例如 iPCF、iPCF-HTMC、iPRP）互不兼容，无法在设备上同

时使用。

接口的分配

使用 11n 设备时，请记住对于 iPCF-MC 的 WLAN 接口分配是固定的。

• WLAN1：数据接口 
• WLAN2：管理接口 

设置

以下设置存在于两种模式中 
• Enable iPCF-MC

启用或禁用设备的 iPCF-MC 模式。

对于 PROFINET 通信，建议启用 iPCF-MC 模式。通过启用 iPCF-MC，可调整由接入点提供

的数据速率。

强烈建议保留数据速率的默认设置（802.11 a/b/g = 12 Mbps，802.11n = MCS 2）。

• Legacy Free (iPCF-MC-LF)
此设置确定可以建立与此设备的连接的设备系列。

– 启用

仅接受按照 IEEE 802.11n 标准进行通信并启用了“Legacy Free (iPCF-MC-LF)”设置的设

备。但无需为此启用 WLAN 模式 IEEE 802.11n。 
此设置可防止 IEEE 802.11 a/b/g 设备系列导致性能降低。 

– 禁用

接受所有设备系列 (IEEE 802.11 a/b/g/n)。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3294 编程和操作手册, 11/2022



• iPCF Cycle Time（仅限接入点模式）

选择为接入点所连接的网络组态的更新时间。更新时间 小值为 32 ms。
• Protocol Support（仅限接入点模式）

指定优先处理的协议。

– PROFINET
如果设置了 PROFINET，则客户端下游不能有 PROFINET 控制器。

– EtherNet/IP
如果设置了 EtherNet/IP，则客户端下游不能有扫描器。

• Management Scan Period（仅限客户端模式）

此参数指定两次客户端后台扫描之间的时间（以 iPCF 周期为单位指定）。例如，如果选

择二，则每两个 iPCF 周期客户端会运行一次后台扫描。

较小的后台扫描间隔值为快速漫游提供了基础，但是这意味着无法实现大数据吞吐量。应

选择较大值，以实现大数据吞吐量。

• Management Scan Period
此参数指定两次客户端后台扫描之间的时间（以 iPCF 周期为单位指定）。例如，如果选

择二，则每两个 iPCF 周期客户端会运行一次后台扫描。

较小的后台扫描间隔值为快速漫游提供了基础，但是这意味着无法实现大数据吞吐量。应

选择较大值，以实现大数据吞吐量。

• Roaming Filter（仅限客户端模式） 
通过此设置，可指定用于确定中值的 RSSI 单次测量的数量。如果使用 5，将考虑后 5 个 
RSSI 测量值。 
– 测量数目为奇数时的中值

这些值按升序排列。正中间的值即为中值。

– 测量数目为偶数时的中值  
这些值按升序排列。中值根据两个中间数的平均值计算而得。 

如果偶尔出现传入信号的极端异常值，可使用此漫游过滤器滤除 严重的波动。这样可

避免客户端过早漫游。
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iPRP

说明

• 使用 SCALANCE W770/W740、SCALANCE W770/W730 和 SCALANCE W722-1 RJ45 时
• SCALANCE W1700
• SCALANCE WxM76x 
插入以下 PLUG：
• 接入点

– W700：W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00) 
– W1700/WxM76x：CLP 2GB W700 AP iFeatures (6GK5 907-8UA00-0AA0)

• 客户端

– W700：W740 iFeatures (MLFB 6GK5 907-4PA00)
– W1700/WxM76x：CLP 2GB W700 客户端 iFeatures (6GK5 907-4UA00-0AA0)

何时应使用 iPRP？

说明

iPRP 与其他 iFeatures 配合使用

IPRP 和其他 iFeatures（例如，iPCF、iPCF-HT、iPCF-MC）互不兼容，无法在设备上同时使

用。

使用超大型帧（巨型帧）的 iPRP
要使用超大型帧，必须在网络中的所有设备上组态超大型帧（巨型帧）。 
使用 iPRP 代理 VLAN（管理 VLAN）

iPRP VLAN 可用作代理 VLAN。这取决于设备的位置。

• 如果设备位于 PRP 网络 A 或 PRP 网络 B 中，则使用分配了 PRPA 或 PRPB 的 VLAN 作为代理 
VLAN。

• 如果接入点位于两个 PRP 网络中，则可以使用两个 VLAN 之一作为代理 VLAN。您也可以使用
其他 VLAN 作为代理 VLAN。PRP 网络 A 和 B 的划分必须保留。如果没有进一步措施，网络 A 
和 B 中所有设备的单一管理 VLAN 是不可实现的。

借助“工业并行冗余协议”(iPRP)，可在无线网络中使用 PRP 技术。使用 IPRP 可通过两个无

线链路并行传送 PRP 帧。凭借并行传送，当一个无线链路的传送中断时，可由另一个无线链

路进行补偿。
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要求

• 设置了基础网桥模式“802.1Q VLAN Bridge”。
• 已创建 VLAN。 
• 接入点模式：VAP 接口已启用。

• 客户端模式

– 将“MAC Mode”设置为“Layer 2 Tunnel”。
– 对于“Background Scan Mode”，设置“Always”或“Disabled”。

设置

该页面包含以下内容：

• PRP A
从下拉列表中选择 PRP 的 VLAN 分配。

• PRP B
从下拉列表中选择 PRP B 的 VLAN 分配。

该表包含以下列：

• Interface
显示可用接口。

说明

SCALANCE WxM700：接入点

在接入点上，iPRP 功能仅在 VAP 接口上受支持。

• Enable iPRP
为所需接口启用或禁用 iPRP。

• PRP Network
指定接口所属的 PRP 网络。

• AP Radio Redundancy（仅限客户端模式） 
– Enabled  

避免在接入点的同一 WLAN 接口上，连接一个客户端对的两个客户端。

– Disabled  
当客户端的 佳接入点与伙伴客户端的 佳接入点相同（同一 WLAN 接口）时，检查

是否存在其他接入点，其信号强度比 佳接入点的信号强度差 < 10 dB。在这种情况

下，客户端连接到此接入点，否则它将连接到与伙伴客户端相同的 佳接入点。
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iREF

说明

• 此页面仅在接入点模式下可用。

• SCALANCE W780/W770 支持此功能。

• 仅可通过以下 KEY-PLUG 组态该设置：

– 接入点：W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00)

何时应使用 iREF？
使用 iREF 时，能以可能的 高发射功率发送数据。这特别适合无法使用或不宜使用 MIMO 或
使用扇形天线的应用场合。

说明

iREF 与其它 iFeatures 配合使用

iREF 和其它 iFeatures（例如，iPCF）互不兼容，无法在设备上同时使用。

设置

该表包括以下列：

• Radio
指定设置所关联的 WLAN 接口。

• Enable iREF
为所需 WLAN 接口启用或禁用 iREF。结果在“Information > WLAN > iFeatures”中显示。 

说明

要使用 iREF，必须至少有两根天线。

只要启用 iREF，天线就会自动切换到天线模式 RX/TX。
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AeroScout

说明

• 此页面仅在以下情况下显示 
– 使用 SCALANCE W780/W770 时
– 在接入点模式下。

• 仅可通过以下 KEY-PLUG 组态该设置：

– 接入点：W780 iFeatures (MLFB 6GK5 907-8PA00)

说明

AeroScout 功能无法与其它 iFeatures (iPCF,iPCF-MC, iREF) 一起使用。 
根据 IEEE 802.11g、IEEE 802.11n 和 IEEE 802.11n-only 标准，AeroScout 仅可在 2.4 GHz 
频段使用。

要获得更多详细信息，请参见 AeroScout 文档 (www.aeroscout.com)。

设置

该表格包括以下列：

• 无线 (Radio)
指定设置所关联的 WLAN 接口。

• 启用 AeroScout (Enable AeroScout)
为所需的 WLAN 接口启用或禁用 AeroScout 支持。结果在“信息 > WLAN 
iFeatures”(Information > WLAN iFeatures) 中显示。此页面仅在 WBM 中可用。

组态 SCALANCE M

支持的设备

支持的设备

以下产品支持此帮助部分介绍的功能：

• SCALANCE M874，M876
• SCALANCE M812，M816
• SCALANCE M826
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• SCALANCE M804PB
• SCALANCE MUM856 / M853

通用术语“设备”

在信息系统的本部分中，使用名称“设备”代替上述产品名称。有关功能差异，请参见

AUTOHOTSPOT 部分。根据所选设备，各组态页面上提供有不同的参数。

硬件设备和系统功能

硬件的可用性

下表列出了设备的硬件。

我们保留进行技术更改的权利。

  SCALANCE  
M874-2
M874-3

M876-3
M876-4

M812 M816 M826 M804P
B

S615 MUM856
-1

MUM8
53-1

接口 1 x SMA 
天线连接

器

2 x SMA 
天线连接

器

1 x DSL 1 x DSL 2 x SHD
SL

1 x RS 
485 

(MPI/DP
)

5 x RJ45 4 x N-
connect

4 x SMA 
天线连

接器

2 x RJ45 4 x RJ45 1x RJ45 
(LAN)

4 x RJ45 
(LAN)

4 x RJ45 2 x RJ45 1 x M12 插
口，X 编

码

4 x RJ45 

数字量

输入/输
出

✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

PLUG 插
槽

✓ ✓ - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
(CLP)

✓
(CLP)

SET 按
钮

✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
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系统功能的可用性

下表列出了设备上系统功能的可用性。请注意，本组态手册和在线帮助中介绍了所有功能。

各组态页面上提供的参数有所不同，具体视所选设备而定。某些功能只能与 KEY PLUG 配合

使用。

我们保留进行技术更改的权利。

  SCALANCE
M87x MUM

85x
M812 M816 M826 M804PB

 
S615

基本向

导

IP 设置 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
设备设置 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
SIM ✓ ✓ - - - - -
操作员 ✓ ✓ - - - - -
DSL - - ✓ ✓ - - -
SHDSL - - - - ✓ - -
TIA Portal 云连

接器

✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

时间设置 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
SINEMA RC 1) ✓ ✓ - ✓ ✓ ✓ ✓
DDNS ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

信息 ARP 表 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
IPv6 邻居表 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
日志表 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
IPv4 路由 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
IPv6 路由 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
移动无线 ✓ ✓ - - - - -
DSL - - ✓ ✓ - - -
SHDSL ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - -
冗余 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
VRRPv3 ✓ ✓ ✓ ✓ - - -
SINEMA RC 1) ✓ ✓ - ✓ ✓ ✓ ✓
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  SCALANCE
M87x MUM

85x
M812 M816 M826 M804PB

 
S615

系统 SMTP 客户端 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
SNMP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
时间设置 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
自动注销 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
Syslog 客户端 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
故障监视 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
PLUG ✓ ✓ - ✓ ✓ ✓ ✓
SMS ✓ ✓ - - - - -
DNS ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
DHCPv4 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
cRSP/SRS ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
代理服务器 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
TIA Portal 云连

接器

✓ - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

SINEMA RC1) ✓ ✓ - ✓ ✓ ✓ ✓
连接检查 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

接口 以太网 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
移动无线 ✓ ✓ - - - - -
DSL - - ✓ ✓ - - -
SHDSL - - - - ✓ - -
PPP - - - - - - ✓

第 2 层 组态 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
VLAN ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
VXLAN - ✓ - - - - -
动态 MAC 老化 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
LLDP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
生成树 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
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  SCALANCE
M87x MUM

85x
M812 M816 M826 M804PB

 
S615

第 3 层 
(IPv4)

静态路由 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
子网 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
生成树 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
NAT ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
VRRPv3 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

第 3 层
(IPv6)

子网 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
NAT ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

安全性 密码 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
用户 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
AAA（认证、

授权、计费）

✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

证书 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
防火墙 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
IPsec VPN ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
OpenVPN ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

1) KEY-PLUG SINEMA Remote Connect  6GK5908-0PB00 / SCALANCE CLP 2GB SINEMA RC 6GK5908-0UA00-0AA0

WBM 和 CLI 的组态限制

设备的组态限制

下表列出了设备基于 Web 的管理和命令行接口的组态限制。
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根据您的设备，某些功能不可用。

  可组态的功能 大数量

System DNS 服务器 2
DNS 记录 128 个条目 

FQDN： 多 256 个字符

Syslog 服务器 3
SMTP 服务器 3
电子邮件收件人 60

每个 SMTP 服务器 20 个
SNMPv1 陷阱接收方 10
SMS 接收器 20
SNTP 服务器 (SNTP server) 2
NTP/NTP（安全）服务器 3

每个第 3 层接口一个

NTP/NTP（安全）客户端 1
DHCP 池 8
每个 DHCP 池的静态分配 128
DHCP 选项

（1、2、3、4、5、6、42、66、
67）

9

SINEMA RC 1
代理服务器 5
组态备份 不带 PLUG： 

• 2（无固件）

• 0（有固件）

带 PLUG： 
• 5（无固件）

• 2（有固件，固件在 PLUG 上）

云连接器 1 个接口
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  可组态的功能 大数量

Layer 2 VLAN
 

虚拟 LAN（基于

端口；包括 
VLAN 1）

16

大帧大小 • M87x、MUM856x M81x、M804PB：
2048 字节

• M826：2018 字节

VXLAN NVE 接口 / VNI • MUM85x：1 NVE / 1 VNI
Layer 3 IP 接口 12

静态路由 100
NETMAP 256
SourceNAT 32
NAPT 32
VRRPv3 VRRPv3 实例 (VRID)：2

分配的 IP 地址：1/VRID
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  可组态的功能 大数量

Security 用户 30
（包括出厂时预设的用户“admin”）

组 32
角色 32

（包含预定义角色）

RADIUS 服务器 4
防火墙 IP 协议：16

IP 服务：32
ICMP 服务：16
IP 规则：128
动态防火墙： 
• 大数量：8 个规则集

• 并行用户访问：4
• 每个防火墙规则集 多 128 个 IP 规则

IPsec VPN 20
每个阶段 1（远程端） 多创建 20 个阶段 2 
连接。

仅限 IKEv2：
• 每个阶段 2 连接多个子网； 多 5 个 

OpenVPN 连接：5 
远程端点：25 

SINEMA RC 的组态限制

所有设备的 大总设备传输率：800 Mbps
同时连接的 大设备数和用户数：1024 台设备（各有 1 个子网）

可在 大整体数量结构范围内随意选择用户/设备组合。

由于子网数量还取决于各子网间允许的通信关系等因素，必要时必须对这些因素进行检查/询
问并加以限制。如果设备不需要相互通信，则应禁用此功能，以确保设备实现 佳性能。

如果设备需要相互通信，同时连接的 大设备数和用户数为：200 台设备（有 8 个子网），

各设备之间相互通信。
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针对安全功能的用户管理的特性

安全功能的访问

只有在激活项目保护后，以及在用户成功登录后，才可访问安全功能。已注销用户还必须具

有所需工程权限和运行权限。

有关 STEP 7 中用户管理的基本信息，请参见信息系统的“使用用户管理”部分。

安全设备的工程权限

工程权限允许诊断和组态安全设备：

• 安全性：具有读权限的安全模块：显示安全设备的全局安全功能和本地安全设置。

• 安全性：具有写权限的安全模块：组态安全设备的全局安全功能和本地安全设置，以及

执行安全设备的诊断。

带 SCALANCE M-800 的运行权限的角色

默认情况下，一些前 为“NET”的系统定义角色分配 SCALANCE M-800 的运行权限。运行权

限提供基于设备执行特定任务的权限。与使用工程权限时相同，无法更改系统定义角色的运

行权限。对于用户定义角色，可以根据需要更改运行权限。针对每个设备，指定用户定义角

色的运行权限。

安全模块必须至少有一个用户分配了具有完全运行权限的角色，例如系统定义的角色“NET 管
理员”。

会为前 为“NET”的系统定义角色分配以下工程组态权限：

权限 NET 
Administrat

or

NET 
Standard

NET 
Diagnose

以只读方式打开项目 x x x
打开具有写权限的项目 x x x
编辑安全设置“设置”(Settings) 和“用户和角

色”(Users and roles)
x - -

安全性：具有读权限的安全模块 x x x
安全性：具有写权限的安全模块 x x -
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SCALANCE M-800 的运行权限

支持以下运行权限：

权限 NET 
Administr

ator

NET 
Standard

NET 
Diagnose

下载组态文件 x x -
TIA Portal：执行安全模块的诊断 x x x

用于安全功能的证书

在组态期间，只能使用 TIA Portal 生成的证书，例如 VPN 组证书。对于并非由 TIA Portal 生
成的证书（例如用于 SINEMA Remote Connect 的 CA 证书），则无法使用。稍后需要通过 
WBM 添加这类证书并将其下载到设备。更多详细信息，请参见相关 WBM 组态手册。

编辑属性和参数

编辑选项

可使用以下选项编辑属性和参数：

• 硬件和网络编辑器

插入网络组件后，即可编辑属性和参数，如设备名。有关更多详细信息，请参见“硬件

和网路编辑器”。

• Web Based Management (WBM) 
可使用所提供的 HTML 页面（WBM 页）访问这些参数和属性。每一个 WBM 页面都有自

己的帮助页面用于描述相关属性和参数。有关详细信息，请参见“基于 Web 的管理”的

组态手册。

– SCALANCE M-800 Web Based Management - 条目 ID： 109751635 
• Command Line Interface

设备的所有组态设置都可使用 CLI 来完成。CLI 提供的选项与基于 Web 的管理 (WBM) 相
同。有关详细信息，请参见命令行接口的组态手册。

– SCALANCE M-800 Command Line Interface 条目 ID： 109751634
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可用性

设置的可用性取决于：

• 组态模式 
• 设备

组态模式

可使用以下组态模式：　

• 离线组态

可在首次离线时组态 PC 站。在该模式下，只有不需要连接到设备的设置可用。　

• 在线诊断模式

如果已在线连接设备并且“基于 Web 的管理”已启动，则在工作区域会出现其它页面。

在在线帮助中，这些页面包含注意事项“此页面仅在在线连接设备后可用”。某些设置

包含附加信息“仅在线时可用”。 
基于 Web 的管理可以通过下列方法启动： 
– 从导航面板中选择“管理”(Management) 并单击“基于 Web 的管理”(Web Based 

Management)。  
– 启动 Web 浏览器并在地址栏中输入设备的 IP 地址或 URL。

设备

有些设置取决于设备。更多相关信息，请参见“接口和系统功能”。

创建和删除条目

例如，可以在 Syslog 客户端上创建和删除条目。此过程在所有页面上均有效。

创建新条目

1. 在网络或设备视图中选择设备。　

2. 在巡视窗口中打开设备属性。　

3. 在巡视窗口中选择“系统 > Syslog 客户端”(System > Syslog Client)。 　
4. 输入 Syslog 服务器的 IP 地址。

5. 在表中单击。在快捷菜单中选择条目“新建条目”(New entry)。
随即会在表中生成一个新条目。

删除条目

1. 在表中选择所需条目。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 条目。
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常用按钮

• 使用“刷新”(Refresh) 刷新显示画面

在显示当前参数的页面底部有一个“刷新”(Refresh) 按钮。单击该按钮可为当前页面请求

设备的 新信息。

• 使用“传送到表”(Transfer to table) 保存所有端口的设置

可组态多个端口的页面上有 2 个表。在第一个表中，可对所有端口进行设置并将这些设

置传送到第二个表。第一个表的 后一列中有一个“传送到表”(Transfer to table) 按钮。

单击该按钮可保存对所有端口进行的设置。

参见

Link (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/cn/ps/15982/man)

下载组态时的错误消息

下载期间可能出现的问题

将组态下载到 SCALANCE 设备时，将在输出窗口中显示有关下载过程进度的状态消息。  
如果在下载到设备期间出现问题，则通常是由以下原因之一引起的： 
• 项目中的 SCALANCE 设备不正确

• 固件版本不正确

• SCALANCE 设备未连接至组态 PC。

错误消息

当无法建立连接时，下载期间会出现以下错误消息：

可能的错误 可能的原因 可能的纠正方法

错误消息“目标设备当前无法接受数据

下载”

目标设备当前与 IO 控制器保持激活应用

关系。

禁用 IO 控制器和 
SCALANCE 设备之间的应

用关系。

目标设备上的 TIA 组态接口禁用。 通过 WBM 或 CLI 启用 
SCALANCE 设备上的 TIA 
组态接口。
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有用信息

IP 地址

IPv4/IPv6

有哪些本质区别？

  IPv4 IPv6
IP 组态 • DHCP 服务器

• 手册

 
 

• 无状态地址自动配置 (SLAAC)：采用 NDP（邻居发现

协议）的无状态自动组态

– 为各个在链路中无需路由器的接口创建链路本地

地址。

– 检查在链路中无需路由器的链路地址的唯一性。

– 指定是否通过无状态机制、有状态机制或两种机

制获得全局地址。（在链路中需要路由器。）

• 手册

• DHCPv6（与状态相关）

可用 IP 地址 32 位：4.29 * 109 个地

址

128 位：3.4 * 1038 个地址 

地址格式 十进制：192.168.1.1
端口为：

192.168.1.1:20

十六进制：2a00:ad80::0123
端口为：[2a00:ad80::0123]:20

回送 127.0.0.1 ::1
接口的 IP 地址 5 个 IP 地址 多个 IP 地址

• LLA：每个接口的链路本地地址（自动形成）

fe80::/128
• ULA：每个接口的多个唯一本地单播地址

• GUA：每个接口的多个全局单播地址

标头 • 校验和

• 可变长度

• 报头分片

• 无安全性 

• 在较高层检查

• 固定大小

• 扩展报头分片

分片 主机和路由器 仅通信的端点

服务质量 服务类型 (ToS) 的优先

级

在报头字段“通信类别”(Traffic Class) 中指定优先级。
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  IPv4 IPv6
帧类型 广播、组播、单播 组播、单播、任播

DHCP 客户端/服务器的标识 客户端 ID：
• MAC 地址

• DHCP 客户端 ID
• 系统名称

• PROFINET 站名称

• IAID 和 DUID
 

DUID + IAID 恰好为主机的一个接口

DUID = DHCP 唯一标识符

服务器和客户端的唯一标识符

IAID = 身份关联标识符

每个接口至少有一个由客户端生成，且在 DHCP 客户端

重新启动时保持不变

获取 DUID 的三种方法

• DUID-LLT
• DUID-EN
• DUID-LL

DHCP 通过 UDP 广播 通过 UDP 单播 
RFC 3315、RFC 3363
有状态的 DHCPv6 
有状态组态，在其中传送 IPv6 地址和组态设置。 
客户端和服务器之间交换以下四种 DHVPv6 消息：

1. SOLICIT: 
由 DHVPv6 客户端发送，用于定位 DHVPv6 服务器。

2. ADVERTISE
可用的 DHCPv6 服务器对此做出应答。 

3. REQUEST
DHCPv6 客户端从 DHCPv6 服务器请求 IPv6 地址和

组态设置。 
4. REPLY

DHCPv6 服务器发送 IPv6 地址和组态设置。

如果客户端和服务器支持“Rapid commit”功能，本步骤

将缩短为两种 DHCPv6 消息 SOLICIT 和 REPLY。
无状态 DHCPv6
在无状态 DHCPv6 中，仅传送组态设置。

前 代理

DHCPv6 服务器将 IPv6 前 的分配委托给 DHCPv6 客户

端。DHCPv6 客户端也称为 PD 路由器。 
硬件地址中 IP 地址的解析 ARP（地址解析协议） NDP（邻居发现协议）
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IPv4 地址

IPv4 地址的结构

地址类别

IP 地址范围 大网络数 大主机/网络数 类别 CIDR
1.x.x.x 至 126.x.x.x 126 16777214 A /8
128.0.x.x 至 191.255.x.x 16383 65534 B /16
192.0.0.x 至 223.255.255.x 2097151 254 C /24
224.0.0.0 - 239.255.255.255 组播应用 D  
240.0.0.0 - 255.255.255.255 为将来的应用保留 E  

一个 IP 地址由 4 个字节组成。每个字节由一个十进制数表示，并且用点与前一个字节隔开。

结果得到如下结构，其中的 XXX 代表一个介于 0 到 255 之间的数字：

XXX.XXX.XXX.XXX
IP 地址由网络 ID 和主机 ID 两部分组成，因此可以创建不同的子网。根据用作网络 ID 与主机 ID 
的 IP 地址字节，可以将 IP 地址归到特定的地址类别中。

子网掩码   
可用主机 ID 的位创建子网。起始位代表子网地址，其余位代表子网中的主机地址。

子网由子网掩码定义。子网掩码的结构与 IP 地址的结构一致。如果子网掩码中的一位为“1”，
则该位属于子网地址的 IP 地址中的相应位置，否则属于计算机地址。

B 类网络示例：

B 类网络的标准子网地址是 255.255.0.0；也就是说，可用 后两个字节来定义子网。如果

必须定义 16 个子网，则必须将子网地址的第 3 个字节设为 11110000（二进制表示）。在

这种情况下，子网掩码为 255.255.240.0。
要查明两个 IP 地址是否属于同一个子网，将拿这两个 IP 地址与子网掩码按位进行逻辑与运算。

如果两个逻辑运算的结果相同，则说明两个 IP 地址属于同一子网，例如 141.120.246.210 
和 141.120.252.108。
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在本地网络之外，主机 ID 的所述部分并不重要；在这种情况下，将仅根据完整的 IP 地址和

网络掩码传送数据包。

说明

在子网掩码的位表示中，必须按左对齐方式设置“1”，也就是说，“1”之间不能有“0”。

IPv6 地址

IPv6 术语

网络节点

网络节点是一种通过一个或多个接口连接至一个或多个网络的设备。

路由器

转发 IPv6 数据包的网络节点。 
主机 (Host)
代表 IPv6 通信关系端点的网络节点。

链路 
根据 IPv6 术语，链路是 IPv6 网络内的第 3 层直接连接。

邻居

若两个网络节点位于同一链路，则称这两个网络节点为邻居。

IPv6 接口

激活 IPv6 的物理接口或逻辑接口。 
路径 MTU
从发送方到接收方的路径上允许的 大数据包大小。

路径 MTU 发现

从发送方到接收方的整个路径上用于确定允许的 大数据包大小的机制。 
LLA
链路本地地址 FE80::/10
在接口上激活 IPv6 后，会立即自动形成链路本地地址。此地址仅位于同一链路中的节点可

以访问。

ULA
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唯一本地地址 
在 RFC 4193 中进行了定义。通过此地址，可在 LAN 中访问 IPv6 接口。

GUA
全局单播地址 
通过此地址，可访问 IPv6 接口（例如，通过 Internet 访问）。

接口 ID
可通过 EUI-64 方法或手动生成接口 ID。 
EUI-64
扩展唯一标识符 (RFC 4291)；用于形成接口 ID 的过程。在以太网内，接口 ID 由接口的 MAC 
地址形成。将 MAC 地址分为制造商特定部分 (OUI) 和网络特定部分 (NIC)，并在两者之间插

入 FFFE。
示例： 
MAC 地址 = AA:BB:CC:DD:EE:FF
OUI =AA:BB:CC
NIC =  DD:EE:FF
EUI-64 = OUI + FFFE + NIC = AA:BB:CC:FF:FE:DD:EE:FF
范围

定义 IPv6 地址的范围。

IPv6 地址的结构

IPv6 地址的格式表示法

IPv6 地址由 8 个字段组成，每组均包含 4 个字符形式的十六进制数（总共 128 位）。各字

段之间由冒号分隔。

示例：

fd00:0000:0000:ffff:02d1:7d01:0000:8f21
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规则/简化规范：

• 如果一个或多个字段的值为 0，可以缩写方式代替。 
地址 fd00:0000:0000:ffff:02d1:7d01:0000:8f21 还可缩写为：

fd00::ffff:02d1:7d01:0000:8f21
为确保唯一性，此缩写形式在整个地址中仅可使用一次。

• 字段开头的零可以省略。

地址 fd00:0000:0000:ffff:02d1:7d01:0000:8f21 还可缩写为：

fd00::ffff:2d1:7d01:0000:8f21
• 以句点分隔的十进制表示法

后 2 个字段或 4 个字节可通过句点分隔的常规十进制表示法表示。

示例：IPv6 地址 fd00::ffff.125.1.0.1 相当于 fd00::ffff:7d01:1

IPv6 地址的结构

IPv6 协议分为以下三种地址类型：单播、任播和组播。以下部分介绍了全局单播地址的结

构。 

IPv6 前 后

全局前 ： 
n 位

子网 ID
m 位

接口 ID
128 - n - m 位

分配的地址范围 位置说明，还包括子网前

或子网

网络中主机的唯一分配。

ID 根据 MAC 地址生成。

链路本地地址的前 始终为 fe80:0000:0000:0000。此前 还可以以以下缩写形式表示：

fe80::

IPv6 前
指定标准：RFC 4291
IPv6 前 代表子网标识符。 
前 和 IPv6 地址的指定方式与用于 IPv4 的 CIDR 表示法（无类域间路由）的指定方式相同。

设计

IPv6 地址/前 长度 
示例

IPv6 地址：2001:0db8:1234::1111/48 
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前 ：2001:0db8:1234::/48 
接口 ID：::1111

输入和显示

IPv6 地址可按上述介绍的表示法输入。IPv6 地址始终以十六进制表示法显示。 

VLAN

与节点的空间位置无关的网络定义   
VLAN (Virtuelles Local Area Network) 将物理网络划分成若干个相互屏蔽的逻辑网络。此时，

设备组合在一起形成逻辑组。只有相同 VLAN 上的节点才能彼此寻址。因为仅在特定的 VLAN 
中转发组播和广播帧，所以它们也称为广播域。 
VLAN 的独特优势是可减少其它 VLAN 的节点和网段的网络负载。 
要确定哪个数据包属于哪个 VLAN，请将帧扩展 4 个字节，请参见 VLAN 标记 (页 3317)。除

了 VLAN ID，此扩展还包括优先级信息。

VLAN 分配选项

对 VLAN 分配有多种选项。

• 基于端口的 VLAN
为设备的每个端口分配一个 VLAN ID。可在“第 2 层 > VLAN > 基于端口的 VLAN”(Layer 
2 > VLAN > Port-based VLAN) (页 3491) 中组态基于端口的 VLAN。 

• 基于协议的 VLAN
为设备的每个端口分配一个协议组。 

• 基于子网的 VLAN
为设备的 IP 地址分配一个 VLAN ID。 
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设备上的 VLAN 分配

SCALANCE M812
SCALANCE 
MUM856-1

P1 vlan1
用于通过本地网络 (LAN) 访问设

备

SCALANCE M874
SCALANCE M804PB

P1 和 P2 vlan1
用于通过本地网络 (LAN) 访问设

备

SCALANCE M876
SCALANCE M816
SCALANCE 
MUM853-1

P1 到 P4 vlan1
用于通过本地网络 (LAN) 访问设

备

SCALANCE M826 P1 到 P4
SHDSL 1 和 SHDSL 2

vlan1
用于通过本地网络 (LAN) 访问设

备

VLAN 位于不同的 IP 子网中。为了使其彼此通信，必须在设备上组态对应路由和防火墙规则。

可在“第 2 层 > VLAN > 常规”(Layer 2 > VLAN > General) 中更改分配。 

参见

常规 (页 3489)

用四个字节扩展以太网帧

对于 CoS（Class of Service，服务等级，即帧优先级）和 VLAN（虚拟网络），IEEE 802.1Q 
标准规定可通过添加 VLAN 标记来扩展以太网帧。   

说明

VLAN 标记将帧允许的总长度从 1518 字节增加到 1522 字节。

必须对网络上的终端节点进行检查，以确定它们是否能处理此长度/帧类型。如果不能处理，

则仅可向这些节点发送标准长度的帧。

附加的 4 个字节在以太网帧头中，位于源地址和以太网类型/长度字段之间：

附加字节中包含 Tag Protocol Identifier (TPID) 和 Tag Control Information (TCI)。
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Tag Protocol Identifier (TPID)
前两个字节构成 Tag Protocol Identifier (TPID)，且始终包含值 0x8100。此值指定该数据包

包含 VLAN 信息或优先级信息。

Tag Control Information (TCI)
两个字节的 Tag Control Information (TCI) 包含以下信息：

CoS 优先级   
标记帧有 3 个位用于优先级，又称为 Class of Service (CoS)，另请参见 IEEE 802.1Q。

CoS 位 优先级 数据通信的类型

000 0（ 低） Background
001 1 Best Effort
010 2 Excellent Effort
011 3 Critical Applications
100 4 Video，< 100 ms 延时（延迟和抖动）

101 5 Voice（语言），< 10 ms 延时（延迟和抖动）

110 6 Internetwork Control
111 7（ 高） Network Control

仅当组件中存在队列（可在其中缓冲优先级较低的数据包）时，方可实现数据包的优先级。

设备具有多个并行队列，可在其中处理各种优先级的帧。默认情况下，首先会处理具有 高

优先级的帧。此方法可确保即使在数据通信繁忙时，具有 高优先级的帧仍能得到发送。
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Canonical Format Identifier (CFI)
CFI 用于表示以太网与令牌环之间的兼容性。

其值的含义如下：

值 含义

0 MAC 地址格式符合规范。以规范形式表示 MAC 地址时，先传送 低有效位。以太

网交换机的标准设置。

1 MAC 地址格式不符合规范。

VLAN ID
在 12 位数据字段中， 多可构成 4096 个 VLAN ID。存在以下惯例：   

VLAN ID 含义

0 帧中仅包含优先级信息（标记有优先级的帧），不包含任何有效的 VLAN 
标识符。

1- 4094 有效 VLAN 标识符，该帧被分配给某 VLAN 并且也可以包含优先级信息。

4095 预留

VXLAN
VXLAN (Virtual eXtensible LAN) 和 VLAN 一样，将一个网络划分为多个虚拟网段。以太网帧

（第 2 层）通过 IP 网络（第 3 层）经由 VXLAN 隧道进行转发。 
VNI / VNID
VXLAN 网络 ID (VNID / VNI) 决定了以太网帧在 VXLAN 中的成员资格，有 24 位。这意味着

多可支持 1600 万个网段（通常也称为 VXLAN 网段）。具有相同 VNI 的节点在一个 VXLAN 
网段中，并且可以相互通信。 
VTEP
建立隧道的设备（物理或虚拟）称为 VLAN 隧道端点 (VTEP)。源 VTEP 将帧封装在不同的报

头中以发送以太网帧。目标 VTEP，也称为远程 VTEP，对以太网帧进行解封装并转发。 
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VTEP 有两个接口。

• 物理接口

VTEP 通过物理接口连接到本地网络及其节点。以太网帧在此接口进行封装和解封装。

根据组态，本地网络分为多个 VLAN。为确保 VTP 将以太网帧转发到正确的 VLAN，组态

了 VLAN ID 到 VNI 的分配。这也适用于相反的情形。如果 VTEP 接收到以太网帧，它会

使用分配给该 VLAN 的 VXLAN 报头中的 VNI。
• 虚拟接口

VTEP 通过网络虚拟端点 (NVE) 接口建立 VXLAN 隧道并转发封装的以太网帧。一个 VTEP 
可以有多个通过唯一 ID (NVE ID) 区分的 NVE 接口。 

基于 VXLAN 的帧格式

封装第 2 层以太网帧的报头 第 2 层以太网帧 
① 外部 MAC 报头

18 字节

 

② 外部 IP 报头

IPv4：20 字节

IPV6：40 字节

③ UDP 报头

8 个字节

④ VXLAN 报头

8 字节

位   位   位   位    
48 远程 VTEP 

MAC 地址

72 IP 报头的不同数据 16 源端口 8 VXLAN 标志

00001000：
所含 VNI

⑤内部 MAC 报头

• 目标 MAC 地址

• 源 MAC 地址

⑥ 内部 IP 报头

• 目标 MAC 地址

• 源 MAC 地址

⑦ VLAN 标志

⑧ 有效负载

46 ... 1500 字节
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封装第 2 层以太网帧的报头 第 2 层以太网帧 
① 外部 MAC 报头

18 字节

 

② 外部 IP 报头

IPv4：20 字节

IPV6：40 字节

③ UDP 报头

8 个字节

④ VXLAN 报头

8 字节

48 源 VTEP MAC 地
址

8 IP 协议 16 目标端口

（VXLAN 端
口）

24 预留 帧检查序列

 

16 VLAN 类型 16 校验和 16 Length 24 VNI
16 VLAN ID 32

/6
4

32： 源 VTEP 
IPv4 地址

64：源 IPv6 地址

16 校验和 8 预留

16 以太网类型 32
/6
4

32：远程 VTEP 
IPv4 地址或远程 
VTEP IPv4 地址

64：目标 IPv6 地
址

VXLAN 和防火墙

必须启用预定义的“VXLAN”防火墙规则，以便 VTEP 可与设备的 VTEP 建立 VXLAN 隧道。

SNMP

SNMP

简介        
借助 Simple Network Management Protocol (SNMP)，可以监视和控制中央站中的网络元

件，例如路由器或交换机。SNMP 控制被监视设备与监视站之间的通信。

SNMP 的任务：

• 监视网络组件

• 远程控制网络组件，以及远程为网络组件分配参数

• 错误检测和错误通知

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3322 编程和操作手册, 11/2022



版本 v1 和 v2c 的 SNMP 没有安全机制。网络中的所有用户都可以访问数据，还可使用适当

的软件来更改参数分配。 
如果只需对访问权限进行简单控制而无需考虑安全性，则可使用团体字符串。 
团体字符串与查询一起传送。如果团体字符串正确，SNMP 代理将做出响应并发送所请求的

数据。如果团体字符串不正确，SNMP 代理将放弃查询。可以为读取和写入权限定义不同的

团体字符串。团体字符串以明文形式传送。

团体字符串的标准值：

• public
具有只读权限

• private
具有读写权限

说明

由于 SNMP 团体字符串用于访问保护，请勿使用标准值“public”或“private”。请在初始调

试之后更改这些值。

设备级的更多简单保护机制：

• Allowed Host
被监视系统知道监视系统的 IP 地址。

• Read Only
如果为被监视设备指定“Read Only”，则监视站只能读取数据，但无法更改。

SNMP 数据包未加密，其他用户可轻松读取。

中央站也称为管理站。SNMP 代理安装在与管理站交换数据的被监视设备上。

管理站发送以下类型的数据包：

• GET
向 SNMP 代理请求数据记录

• GETNEXT
调用下一条数据记录。

• GETBULK （自 SNMPv2c 起可用）

每次请求多条数据记录，例如，表中的多行。

• SET
包含相关设备的参数分配数据。
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SNMP 代理发送以下类型的数据包：

• RESPONSE
SNMP 代理返回管理器请求的数据。

• TRAP
如果发生特定事件，SNMP 代理将发送陷阱。

• INFORM
像一个陷阱，只是它会被接收方确认。

SNMPv1/v2c/v3 使用 UDP（User Datagram Protocol，用户数据包协议）并使用 UDP 端口 
161 和 162。管理信息库 (Management Information Base, MIB) 对该数据进行了介绍。

SNMPv3
与先前版本 SNMPv1 和 SNMPv2c 比较，SNMPv3 引入了广义的安全概念。 
SNMPv3 支持：

• 完全加密的用户验证

• 对全部数据通信进行加密

• 在用户/组级别对 MIB 对象进行访问控制

引入 SNMPv3 后，不使用特殊操作（如加载组态文件）的情况下，无法再将用户组态传送至

其它设备。

依据标准，SNMPv3 协议使用唯一的 SNMP 引擎 ID 作为 SNMP 代理的内部标识符。此 ID 在
网络中必须是唯一的。用于验证 SNMPv3 用户的访问数据并对其进行加密。

根据“SNMPv3 User Migration”功能的启用情况，会以不同方式生成 SNMP 引擎 ID。
使用该功能时的限制

仅可在更换设备时使用“SNMPv3 User Migration”功能将组态的 SNMPv3 用户传送到替代设备。

请勿使用该功能将组态的 SNMPv3 用户传送到多个设备。如果将具有已创建的 SNMPv3 用
户的组态加载到多个设备，则这些设备会使用相同的 SNMP 引擎 ID。如果在同一网络中使

用这些设备，则组态会与 SNMP 标准相矛盾。

与旧产品的兼容性

如果您已将用户创建为可移植用户，则可以将已组态的 SNMPv3 用户传送至不同的设备。为

创建可移植用户，创建时必须激活“SNMPv3 User Migration”功能。
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ICMP
缩写 ICMP 表示 Internet 控制报文协议 (RFC792)，用于交换错误和信息消息。

• 错误消息

通知 IP 帧的发送方在转发帧时发生错误或参数问题。 
• 信息消息

可包含时间测量、地址掩码、目标的可访问性或路由器查找的相关信息。

ICMP 数据包的结构

0 4 8 12 16 20 24 28 31
ICMP 数据包类型

消息类型

代码

消息的详细信息

校验和

数据（可选）

• ICMP 数据包类型

重要的 ICMP 数据包类型如下：

– Redirect
路由器通知其中一个子网中的主机有更好的路由可供访问目标。下面将更详细地说明

如何处理该 ICMP 数据包类型。

– Destination Unreachable
无法传送 IP 帧。

– Time Exceeded
超出时间限制 

– Echo-Request
回送请求，通常称为 ping。

• 代码

代码更加详细地说明了 ICMP 数据包类型。选择取决于所选的 ICMP 数据包类型。例如，

如果选择“目标无法访问”(Destination Unreachable)，则无法访问“代码 1”对应的主机。

有关 ICMP 数据包类型和代码的完整列表，请访问 IANA (http://www.iana.org/assignments/
icmp-parameters) 网站。
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ICMP 数据包类型 5 - Redirect 
主机 A 要向主机 C 发送 IP 帧。而主机 C 与主机 A 不在同一个子网内，因此主机 A 会将 IP 帧
发送至其默认网关。主机 A 的默认网关是路由器 A 的接口 1。路由器 A 无法转发 IP 帧，因

为其不清楚目标网络。不过，通过其路由表，路由器 A 了解到可通过路由器 B 访问子网 C。
路由器 B 连接子网 A 和子网 C。路由器 A 将向主机 A 发送重定向消息。这样，路由器 A 之
后便可指示主机 A 通过路由器 B（其 IP 地址包含在重定向消息中）将 IP 帧发送至主机 C。初

始 IP 帧由路由器 A 直接发送到路由器 B，路由器 B 会将其转发至主机 C。

重定向消息的发送条件

• IP 帧通过路由器 A 的同一接口接收和发送。

• 源 IP 地址（主机 A）与路由表中下一跃点地址（路由器 B）的子网相同。

• IP 帧不受源 NAT 规则（地址伪装、源 NAT 或 NETMAP）的影响。

• 路由器 A 将初始 IP 帧转发到路由器 B，需要防火墙规则 vlanX → vlanX。
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安全功能

为 IPsec VPN 和 SINEMA RC 调整 MTU

调整 MTU（ 大传输单元）

MTU 指定网络中允许传输的数据包大小。当这些数据包从设备经由 IPsec 隧道或 SINEMA RC 
传送时，原始数据包会因为附加报头信息而变大，为了进一步进行传输，可能需要对数据包

进行分段。这取决于连接的网络中指定的 MTU 规范。但是，必要的分段也可能导致显著的

性能损失，甚至会取消数据传输。

通过针对终端设备调整 MTU 格式可以避免这种情况，即减小数据包的大小，使设备接收的

数据包可以补充所需的附加信息，而无需执行后续的分段操作。合理的大小介于 1000 字节

和 1400 字节之间。

用户管理（WBM 或 CLI）

用户管理概述

通过可组态的用户设置来管理对设备的访问。使用密码设置用户以供验证。为用户分配具有

适当权限的角色。

用户的身份验证可在本地由设备执行，也可由外部 RADIUS 服务器执行。可在“Security > AAA 
> 常规”(Security > AAA > General) 页面中组态验证的处理方式。

本地登录

用户本地登录时设备的工作方式如下：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备检查是否存在该用户的条目。
→ 如果存在条目，该用户成功登录并具有所关联角色的权限。
→ 如果不存在相应的条目，则拒绝该用户登录。

通过外部 RADIUS 服务器登录

RADIUS (Remote Authentication Dial-In User Service) 是通过集中存储用户数据的服务器来

验证用户和为用户授权的协议。

根据您在“安全 > AAA > RADIUS 客户端”(Security > AAA > RADIUS Client) 页面中所选择的 
RADIUS 验证模式，设备可评估 RADIUS 服务器的不同信息。
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RADIUS 身份验证模式“Standard”
如果已设置身份验证模式“conventional”，则用户在 RADIUS 服务器上的身份验证将按如下方

式运行：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备将带有登录数据的身份验证请求发送到 RADIUS 服务器。

3. RADIUS 服务器执行检查并将结果发送回设备。

– RADIUS 服务器报告身份验证成功，并向设备的属性“Service Type”返回值

“Administrative User”。
→ 用户登录并带有管理员权限。

– RADIUS 服务器会报告身份验证成功，并会向设备的属性“Service Type”返回差异或甚

至是无值。

→ 用户登录并具有读取权限。

– RADIUS 服务器向设备报告身份验证失败：

→ 用户被拒绝访问。

RADIUS 模式“SiemensVSA”
要求

对于 RADIUS 验证模式“Siemens VSA”，需要在 RADIUS 服务器上设置以下需求：

• 制造商代码：4196
• 属性编号：1
• 属性格式：字符型字符串（组名称）

步骤
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如果已设置身份验证模式“SiemensVSA”，则用户在 RADIUS 服务器上的身份验证将按如下方

式运行：

1. 用户通过用户名和密码在设备上登录。

2. 设备将带有登录数据的身份验证请求发送到 RADIUS 服务器。

3. RADIUS 服务器执行检查并将结果发送回设备。
情况 A：RADIUS 服务器报告身份验证成功，并向设备返回已为用户分配的组。

– 组已在设备中已知，但用户并未在表“外部用户帐户”中输入。

→ 用户将登录并具有所分配组的权限。

– 组已在设备中已知，且用户并已在表“外部用户帐户”中输入。

→ 已为用户分配了更高的权限，用户会登录并拥有这些权限。

– 组已在设备中未知，且用户并已在表“外部用户帐户”中输入。

→ 用户将登录并具有已链接到用户帐户的角色所对应的权限。

– 组已在设备中未知，但用户并未已在表“外部用户帐户”中输入。

→ 用户将登录并具有“Default”角色的权限。

情况 B：RADIUS 服务器会报告身份验证成功，但不会向设备返回一个组。

– 用户已在“外部用户帐户”表中输入：

→ 用户将登录并具有所链接角色的权限。

– 用户未在“外部用户帐户”表中输入：

→ 用户将登录并具有“Default”角色的权限。

情况 C：RADIUS 服务器向设备报告身份验证失败：

– 用户被拒绝访问。

防火墙

设备的安全功能中包括状态检查防火墙。这是一种对数据包进行过滤或检查的方法。

IP 数据包检查基于指定以下内容的防火墙规则：

• 允许的协议

• 允许源的 IP 地址和端口

• 允许目标的 IP 地址和端口

如果 IP 数据包与指定参数匹配，则允许其通过防火墙。规则还指定如何处理不允许通过防

火墙的 IP 数据包。

简单的数据包过滤器技术中每个连接需要两条防火墙规则。

• 一条规则用于从源到目标的查询方向。

• 另一条规则用于从目标到源的响应方向
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状态检查防火墙

仅需指定一条用于从源到目标的查询方向的防火墙规则。将隐式添加第二条规则。例如，数

据包过滤器会识别出计算机“A”正与计算机“B”通信，然后才允许响应。因此，如果计算机“A”
未先发出请求，计算机“B”将无法进行查询。 
在“安全 > 防火墙”(Security > Firewall) (页 3542) 下组态防火墙。

说明

通过第 2 层发送的 IP 数据包（在同一 VLAN 中）

如果通过交换机端口（第 2 层）发送来自设备的 IP 数据包，则根据防火墙规则不会检查这些 IP 
数据包。防火墙对第 2 层转发的数据包没有影响。 

通信方向

源端口 目标端口 含义

vlan (1-x)
nve x

vlan (1-x)
nve x

从 V(X)LAN 网段访问 V(X)LAN 网段。

示例： 
vlan1 (INT) → vlan2 (EXT)
从本地 IP 子网和设备到外部 IP 子网的访问。

ppp0/usb 从 IP 子网到设备的移动无线接口的访问。

设备 从 IP 子网到设备的访问。

SINEMA RC 从 IP 子网和设备到 SINEMA RC 连接的访问。

IPsec (all) 
IPsec <Connection 
Name>
OpenVPN (all) 
OpenVPN 
<Connection 
Name>

从 IP 子网到可通过所有 VPN 连接 (all) 或特定 VPN 连接 
(<Connection Name>) 访问的隧道伙伴的访问。 
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源端口 目标端口 含义

设备 vlan (1-x)
nve x

从设备到 IP 子网的访问。

ppp0/usb 从设备到设备的移动无线接口的访问。

SINEMA RC 从设备到 SINEMA RC 连接的访问。

IPsec (all) 
IPsec <Connection 
Name>
OpenVPN (all) 
OpenVPN 
<Connection 
Name>

从设备到可通过所有 VPN 连接 (all) 或特定 VPN 连接 (<Connection 
Name>) 访问的隧道伙伴的访问。 

SINEMA RC vlan x 从 SINEMA RC 服务器访问 V(X)LAN 网段。

ppp0/usb 从 SINEMA RC 服务器到设备的移动无线接口的访问。

设备 从 SINEMA RC 服务器到设备的访问。

IPsec (all) 
IPsec <Connection 
Name>
OpenVPN (all) 
OpenVPN 
<Connection 
Name>

从 SINEMA RC 服务器到可通过所有 VPN 连接 (all) 或特定 VPN 连
接 (<Connection Name>) 访问的隧道伙伴的访问。 

IPsec (all) 
IPsec <Connection 
Name>
OpenVPN (all) 
OpenVPN 
<Connection 
Name>

vlan (1-x)
nve x

通过隧道伙伴访问 V(X)LAN 网段。

ppp0/usb 从隧道伙伴到设备的移动无线接口的访问。

设备 从隧道伙伴到设备的访问。

SINEMA RC 从隧道伙伴到 SINEMA RC 连接的访问。
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源端口 目标端口 含义

ppp0/usb vlan (1-x)
nve x

从移动无线接口访问 V(X)LAN 网段。

设备 从移动无线接口到设备的访问。

SINEMA RC 从移动无线接口到 SINEMA RC 连接的访问。

IPsec (all) 
IPsec <Connection 
Name>
OpenVPN (all)
OpenVPN 
<Connection 
Name>

从移动无线接口到可通过所有 VPN 连接 (all) 或特定 VPN 连接 
(<Connection Name>) 访问的隧道伙伴的访问。 

防火墙规则是为数据通信自动创建、预定义或专门组态的 IP 规则。

自动创建的防火墙规则

“自动防火墙规则”(Auto firewall rules) 设置可用于以下功能：

• “系统 > SINEMA RC (页 3464)”(System > SINEMA RC)
• “安全 > IPsec VPN> 阶段 2 (页 3563)”(Security > IPsec VPN> Phase 2)
• “安全 > OpenVPN 客户端 > 连接 (页 3566)”(Security > OpenVPN Client > Connections)
自动创建的防火墙规则允许以下方向的数据包：

来源 目标 SINEMA RC IPsec VPN OpenVPN
内部 外部 ✓ ✓ ✓
外部 内部 ✓ ✓ ✓
设备 外部 -- -- ✓
外部 设备 预定义的 IPv4 规则

创建连接时，将启用以下 IPv4 服务：

HTTP
HTTPS
SSH 
Ping

Ping Ping
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预定义的防火墙规则

防火墙包含预定义的 IPv4 规则，这些规则可以在设备上启用特定的 IPv4 服务。  
在“安全 > 防火墙 > 预定义的 IPv4 (页 3543)”(Security > Firewall > Predefined IPv4) 下指定

将进行访问的接口。

可设置以下选项：

• VLANx：组态了子网的 VLAN
• 设备的 WAN 接口：pppx、usb0
• VPN 连接：SINEMA RC、IPsec 和 OpenVPN
出厂设置

默认情况下防火墙处于启用状态。在交付状态（工厂设置）下，预定义的 IPv4 规则的组态

如下：

服务

 
访问 
对设备进行本地访问 (vlan1) 
1)

对设备进行外部访问

M87x、M81x、MUM85x：
ppp0/usb0
S615：vlan2

云连接器 ✓ -
DHCP ✓ -
DNS ✓ --
HTTP ✓ --
HTTPS ✓ --
IPsec VPN -- ✓
Ping ✓ --
SMS 继电器（仅限 M87x/
MUM856）

✓ --

SNMP ✓ --
SSH ✓ --
系统时间 -- --
Telnet ✓ --
VRRP -- --
VXLAN（仅限 MUM85x） -- --

1) 对于 SCALANCE M826 和 M804PB，只有 vlan1 在交付状态下可用。
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NAT
NAT（网络地址转换）是一种转换数据包中的 IP 地址的方法。借此，可将两个不同的网络（内

部和外部）连接在一起。 
对转换源 IP 地址的源 NAT 和转换目标 IP 地址的目标 NAT 进行区分。 
有关使用设备实现 NAT 脚本的信息，请访问以下地址： (https://
support.industry.siemens.com/cs/gb/en/view/109744660) 

IP 地址伪装  
IP 地址伪装是一种简化的源 NAT。对于通过该接口发送的每个传出数据包，源 IP 地址均替

换为该接口的 IP 地址。调整后的数据包发送到目标 IP 地址。对于目标主机，查询似乎始终

来自同一发送方。外部网络无法直接访问内部节点。借助 NAPT，可通过设备的外部 IP 地址

访问内部节点的服务。

如果内部 IP 地址不能或不应在外部转发（例如，因为内部网络结构应保持隐藏而导致），则

可使用 IP 地址伪装。 
可在“第 3 层”(Layer 3) > NAT>“IP 地址伪装”(IP Masquerading) (页 3509) 下组态地址伪装。

NAPT
NAPT（网络地址和端口转换）是一种目标 NAT，通常称为端口转发。借此，可从外部访问被 
IP 地址伪装或源 NAT 隐藏的内部节点的服务。

转换来自外部网络并用于设备的外部 IP 地址（目标 IP 地址）的传入数据包。目标 IP 地址替

换为内部节点的 IP 地址。除了地址转换外，还可进行端口转换。 
可用于端口转换的选项如下：

源端口 目标端口 响应

单个端口 同一端口 如果端口相同，则将在不进行端口转换的情况下转发帧。

单个端口 单个端口 将源端口转换为目标端口。

端口范围 单个端口 将端口范围内的端口转换成同一端口 (n:1)。
端口范围 相同的端口范

围

如果端口范围相同，则将在不进行端口转换的情况下转发帧。
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源端口 目标端口 响应

端口范围 其他端口范围 将源端口转换成目标范围内的任意空闲端口。 
对于单一连接，这些端口通常会转换成目标范围内的第一个

端口。 
如果同时进行多个连接，可使用循环方法将这些端口转换成

目标范围内的空闲端口。

单个端口 端口范围 将源端口转换成目标范围内的任意空闲端口。对于单一连

接，这些端口通常会转换成目标范围内的第一个端口。如果

同时进行多个连接，可使用循环方法将这些端口转换成目标

范围内的空闲端口。

端口转发将允许外部节点访问内部网络的某些服务，例如 FTP、HTTP。  
可在“第 3 层”(Layer 3) >“NAT”>“NAPT (页 3510)”下组态 NAPT。

源 NAT
与在地址伪装中相同，将转换源 NAT 中的源地址。除此之外，还可以限制传出数据包。其

中包括对某些 IP 地址或 IP 地址范围的限制和对某些接口的限制。 
如果内部 IP 地址不能或不应在外部转发（例如，因为使用了 192.168.x.x 等专有地址范围而

导致），则可使用源 NAT。 
可在“第 3 层”(Layer 3) >“NAT”>“源 NAT”(Source NAT) (页 3512) 下组态源 NAT。

NETMAP
借助 NETMAP，可将多个复杂子网转换为一个不同的子网。在此转换中，IP 地址子网部分将

发生更改，主机部分将保留。使用 NETMAP 进行转换时，仅需满足一条规则。NETMAP 可
转换源 IP 地址和目标 IP 地址。使用目标 NAT 和源 NAT 进行转换时则需要满足大量规则。

NETMAP 还可用于 VPN 连接。

可在“第 3 层”(Layer 3) >“NAT”>“NETMAP (页 3514)”下组态 NETMAP。

NAT 和防火墙

防火墙和 NAT 路由器支持“状态检查”机制。如果启用从内部到外部的 IP 数据通信，内部

注释可启动到外部网络的通信连接。 
外部网络的回复帧可通过 NAT 路由器和防火墙，而无需将其地址额外包含在防火墙规则和 
NAT 地址转换中。对于不属于来自内部网络查询的回复的帧，将被丢弃，无需匹配防火墙规

则。
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NAT 转换和防火墙规则

NAT 转换示例

NAT 规则

  类型 源接口 目标接口 源 IP 子网 转换的源 IP 子网 目标 IP 子网 转换的目标 IP
①
 

源 vlan1
（内部）

vlan2
（外部）

192.168.
1.0/24

10.100.1.0/24 10.10.10.0/2
4

-

该规则适用于从 vlan1（内部）发送到 vlan2（外部）的数据包。对于到达 vlan1 的数据包，将进行检查以

确定该规则是否适用。  
如果源 IP 地址位于发送方子网（源 IP 子网）中，且目标 IP 地址位于接收方子网（源 IP 子网）中，则将源 IP 
地址替换为来自“转换的源 IP 子网”的相应 IP 地址。源 IP 地址子网部分将发生更改，主机部分将保持不

变。 
例如，将一个数据包的源 IP 地址 192.168.1.102 更改为 10.100.1.102。对于连接到 vlan2 的设备，数据

包似乎是从 IP 子网 10.100.1.0/24 发送的。因而解决了 IP 子网重叠等问题。仅针对发送方向指定该规则。

隐式执行重新转换。如果该规则不适用，则在不转换的情况下转发数据包。

②目标 vlan2
（外部）

vlan1
（内部）

10.10.10.
0/24

- 10.100.1.0/2
4

192.168.1.0/24

该规则适用于从 vlan2（外部）发送到 vlan1（内部）的数据包。对于到达 vlan2 的数据包，将进行检查以

确定该规则是否适用。 
如果源 IP 地址位于发送方子网（源 IP 子网）中，且目标 IP 地址位于接收方子网（源 IP 子网）中，则将源 IP 
地址替换为来自“转换的目标 IP 子网”的相应 IP 地址。 
例如，将一个数据包的源 IP 地址 10.10.10.102 更改为 192.168.1.102。连接到 vlan1 的设备可与连接到 
vlan2 的设备进行通信。前提是已设置相应的防火墙规则。 
连接到 vlan2 的设备必须使用子网 10.100.1.0 的虚拟 IP 地址对连接到 vlan1 的设备进行寻址。

NAT 规则 ① 和 ② 的防火墙规则  
示例 1：
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这些 IP 数据包过滤规则适用于指定方向的所有设备的 IP 数据通信。

NAT 规则 IP 数据包过滤规则 说明

操

作

自 至 源（范围） 目标（范围） 服

务

① 接

受

vla
n1 
（内

部）

vlan
2 
（外

部）

192.168.1.0/2
4
（源 IP 子网）

10.10.10.0/24
（目标 IP 子网）

所

有

从 vlan1（内部）发送到 vlan2（外

部）的所有数据包均可通过。

该 IP 数据包过滤规则适用于连接至 
vlan1 的设备。

② 接

受

vla
n2
（外

部）

vlan
1 
（内

部）

192.168.1.0/2
4
（转换的目标 
IP）

10.100.1.0/24
（目标 IP 子网）

所

有

从 vlan2（外部）发送到 vlan1（内

部）的所有数据包均可通过。

示例 2：
这些 IP 数据包过滤规则将对特定设备的 IP 数据通信进行限制。

NAT 规则 IP 数据包过滤规则 说明

操

作

自 至 源（范围） 目标（范围） 服

务

① 接

受

vla
n1 
（

内

部

）

vlan
2 
（外

部）

192.168.1.20/
32
（源 IP 子网）

10.10.10.0/24
（目标 IP 子网）

所

有

仅允许从 IP 地址 192.168.1.20 发送到 
vlan2（外部）的数据包通过。

② 接

受

vla
n2
（

外

部

）

vlan
1
（内

部）

192.168.1.20/
32
（转换的目标 IP 
子网）

10.100.1.0/24
（目标 IP 子网）

所

有

仅允许从 vlan2（外部）发送到 IP 地址 
192.168.1.20 的数据包通过。
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证书

证书类型

设备使用不同的证书来验证各种节点。

证书   用于...
CA 证书 CA 证书是由 Certificate Authority 签发的证书，从此认证机构获取服

务器证书、设备证书和伙伴证书。CA 证书具有由证书颁发机构签名

的私钥，可供获取证书。

建立连接时，将自动在设备和伙伴的 VPN 网关之间进行密钥交换。

无需手动交换密钥文件。

IPsec VPN (页 3554)
 

服务器证书

 
要在设备和另一个网络参与方之间建立安全通信（例如 HTTPS、
VPN...），需要使用服务器证书。服务器证书是加密的 SSL 证书。服

务器证书源自 老的有效 CA，即使其已“停止服务”亦如此。关键

在于 CA 的有效期。

SINEMA RC (页 3464)

设备证书 具有设备可用来进行自行识别的私钥（密钥文件）的证书。 IPsec VPN (页 3554)
伙伴证书 伙伴的 VPN 网关用来基于设备进行自行识别的证书。 IPsec VPN (页 3554)

文件类型

文件类型 描述

*.crt 包含证书的文件。

*.p12 PKCS12 证书文件中，私钥与相应的证书一起存储，具有密码保护功能。

CA 为 VPN 连接的两端创建文件扩展名为“.p12”的证书文件 (PKCS12)。此证

书文件包含本地站的公共密钥和私有密钥、CA 的已签发证书和 CA 的公共

密钥。

*.pem 采用 Base64 编码 ASCII 文本形式的证书和密钥。
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VPN

为 IPsec VPN 和 SINEMA RC 调整 MTU

调整 MTU（ 大传输单元）

MTU 指定网络中允许传输的数据包大小。当这些数据包从设备经由 IPsec 隧道或 SINEMA RC 
传送时，原始数据包会因为附加报头信息而变大，为了进一步进行传输，可能需要对数据包

进行分段。这取决于连接的网络中指定的 MTU 规范。但是，必要的分段也可能导致显著的

性能损失，甚至会取消数据传输。

通过针对终端设备调整 MTU 格式可以避免这种情况，即减小数据包的大小，使设备接收的

数据包可以补充所需的附加信息，而无需执行后续的分段操作。合理的大小介于 1000 字节

和 1400 字节之间。

设备支持以下 VPN 系统

• IPsec VPN
• OpenVPN 

IPsec VPN
可在“Security”>“IPsec VPN (页 3554)”中组态 IPsec 连接。

借助 IPsec VPN，帧将以隧道模式传输。要使设备建立 VPN 隧道，远程网络必须具有 VPN 网
关作为伙伴。

对于 VPN 连接，设备区分两种模式：

• Roadwarrior 模式

在此模式下，伙伴的地址固定，或者输入从中建立连接的 IP 范围。设备从伙伴学习可访

问的远程子网。

• 标准模式

在此模式下，将永久输入伙伴或远程子网的地址。设备既可作为 VPN 客户端主动建立 VPN 
连接，也可以被动等待伙伴建立连接。

IPsec 方法

在隧道模式下，设备使用 IPsec 方法建立 VPN 隧道。要传输的帧在发送到伙伴 VPN 网关前

会完全加密并为其提供新报头。伙伴接收到帧后进行解密并转发给接受者。
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为确保安全，IPsec 协议组采用多种协议：

• IP 验证报头 (AH) 会处理源的验证和识别。

• 封装安全有效载荷 (ESP) 会加密数据。

• 安全关联 (SA) 包含了伙伴之间协商的规范，例如，密钥有效期、加密算法和新验证周期

等信息。

• Internet 密钥交换 (IKE) 是一种密钥交换方法。密钥交换分两个阶段进行：

– 阶段 1
在该阶段，加密、验证和完整性检查等安全服务尚不可用，因为仍需创建所需密钥和 
IPsec SA。阶段 1 用于为阶段 2 建立安全 VPN 隧道。为此，通信伙伴将协商 ISAKMP 安
全关联 (ISAKMP SA)，此关联定义了所需安全服务（算法，所使用的验证方法）。因

而，后续消息和阶段 2 将安全。

– 阶段 2
阶段 2 用于协商所需 IPsec SA。与阶段 1 相似，交换在以下方面达成了一致：验证方

法、算法和加密方法（用于通过 IPsec AH 和 IPsec ESP 保护 IP 数据包）。

消息交换受在阶段 1 协商的 ISAKMP SA 的保护。凭借在阶段 1 中协商的 ISAKMP SA，
节点的身份已知且完整性检查方法已存在。

验证方法

• CA 证书、设备和伙伴证书（数字签名）

证书用于不对称加密系统，其中每个节点（设备）均具有一对密钥。每个节点都具有伙

伴的密钥、私钥和公钥。私钥允许设备自行验证以及生成数字签名。 
• 预共享密钥

预共享密钥用于对称加密系统。每个节点只有一个用于数据包解密和加密的密钥。通过

通用密码进行验证。

本地 ID 和远程 ID
IPsec 将在 VPN 连接建立期间使用本地 ID 和远程 ID 对伙伴（VPN 端点）进行唯一标识。 

加密方法 
支持以下加密方法。该选择取决于阶段和密钥交换方法 (IKE)

  Phase 1 Phase 2
IKEv1 IKEv2 IKEv1 IKEv2

3DES x x x x
AES128 CBC x x x x
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  Phase 1 Phase 2
IKEv1 IKEv2 IKEv1 IKEv2

AES192 CBC x x x x
AES256 CBC x x x x
AES128 CTR - x x x
AES192 CTR - x x x
AES256 CTR - x x x
AES128 CCM 16 - x x x
AES192 CCM 16 - x x x
AES256 CCM 16 - x x x
AES128 GCM 16 - x x x
AES192 GCM 16 - x x x
AES256 GCM 16 - x x x

x：表示支持

-：表示不支持

默认密码

在连接建立期间，预设列表可传输到 VPN 连接伙伴。该列表包含三种算法（加密、验证、密

钥导出）的组合。要建立 VPN 连接，VPN 连接伙伴必须至少支持其中的一种组合。组合取

决于阶段和密钥交换方法 (IKE)。

组合 Phase 1 Phase 2
加密 验证 密钥导出 IKEv1 IKEv2 IKEv1 IKEv2
AES128 SHA1 DH Group 14 x x x x
AES256 SHA512 DH Group 16 x x x x
AES128 CCM 
16

SHA256 DH Group 14 - x x x

AES256 CCM 
16

SHA512 DH Group 16 - x x x

AES128 SHA1 none - - x x
AES256 SHA512 none - - x x
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组合 Phase 1 Phase 2
加密 验证 密钥导出 IKEv1 IKEv2 IKEv1 IKEv2
AES128 CCM 
16

SHA256 none - - x x

AES256 CCM 
16

SHA512 none - - x x

x：组合是默认密码的一部分

-：组合不是默认密码的一部分

none：在阶段 2，不交换单独的密钥。这意味着禁用了“完全前向保密”(PFS)。

VPN 伙伴的要求

VPN 伙伴必须支持 IPsec 及以下组态才能成功建立 IPsec 连接：

• 通过伙伴证书、CA 证书或预共享密钥进行的验证

• IKEv1 或 IKEv2
• 至少以下 DH 组之一的支持：Diffie-Hellman 组 1、2、5 和 14 - 18
• 3DES 或 AES 加密

• MD5、SHA1、SHA256、SHA384 或 SHA512
• 隧道模式

如果 VPN 伙伴位于 NAT 路由器的下游，伙伴必须支持 NAT-T。或者，NAT 路由器必须知道 
IPsec 协议（IPsec/VPN 透传）。 

NAT 穿越 (NAT-T)
设备和远程网络的 VPN 网关之间可能存在 NAT 路由器。并非所有 NAT 路由器都允许 IPsec 帧
通过。这意味着可能需要将 IPsec 帧封装进 UDP 数据包才能通过 NAT 路由器。

失效伙伴检测

仅当 VPN 伙伴支持 DPD 时才可实现。DPD 检查连接是否仍正常或者线路中是否已存在中断。

没有 DPD 时，根据组态情况，可能需要等到 SA 有效期满或必须手动重新启动连接。为检查 
IPsec 连接是否仍正常，设备会自行向 VPN 伙伴站发送 DPD 查询。如果在经过一段时间后 VPN 
伙伴站无回复，则与 VPN 伙伴站的连接将被视为无效。在阶段 1 中组态 DPD 的设置。
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OpenVPN
借助 OpenVPN，可建立虚拟专用网络 (VPN)。作为 OpenVPN 客户端，设备可建立到远程网

络的 VPN 连接。

在“安全 > OpenVPN 客户端 (页 3566)”(Security > OpenVPN Client) 中组态 OpenVPN 客户

端。

VPN 连接通过虚拟设备驱动程序、TAP 和 TUN 设备建立。在此期间，创建虚拟网络接口，这

些接口相当于设备的物理接口，并表示 VPN 隧道的端点。

设备支持以下内容：

• TUN 设备：路由模式

LAN 接口和虚拟网络接口位于不同的 IP 子网中。虚拟隧道接口由 OpenVPN 服务器从专

用子网分配一个虚拟 IP 地址。IP 数据包（第 3 层）在虚拟隧道接口和 LAN 接口之间路由。

验证

可通过以下选项在 OpenVPN 服务器端对 OpenVPN 客户端进行验证：

• 证书：CA 证书和设备证书

证书用于不对称加密系统。每个节点（设备）都具有伙伴的密钥、私钥和公钥。私钥允

许设备自行验证以及生成数字签名。 
• 用户名/密码

访问受用户名和密码限制。

• 证书和用户名/密码

如果两种验证方法均成功，则会建立 VPN 连接。 

加密方法

设备还支持以下方法：

• BF CBC
• AES128 CBC
• AES192 CBC
• AES256 CBC 
• DES EDE3
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VPN 连接建立

设备支持通过以下选项建立 VPN 连接。

• OpenVPN：安全 > OpenVPN > 连接 (页 3557) (Security > OpenVPN > Connections)
• IPsec VPN：安全 > IPsec VPN > 连接 (页 3566) (Security > IPsec VPN > Connections)
• SINEMA RC：“系统 > SINEMA RC (页 3464)”(System > SINEMA RC)

选项 使用  说明

Ope
nVP

N

IPs
ec 
VP
N

SINE
MA 
RC 1)

启动 (start) x x - 设备会处于“激活”状态，也就是说，设备会尝试与伙

伴建立连接。通过伙伴的已组态 WAN IP 地址或已组态 
FQDN 对伙伴进行寻址。

等待 (wait) - x - 设备会处于“被动”状态，也就是说，设备会等待伙伴

发起连接。

请求时 (on 
demand)

- x - 必要时，该设备会尝试与伙伴建立连接。此外，还可以

接收建立 VPN 连接的请求。

对于已组态的本地和远程子网，将在路由表中创建条目。

如果节点尝试通过其中一个网络的 VPN 隧道发送数据

包，则会建立 VPN 连接。设置超时的作用是，此时间

后，若不再发送数据包，VPN 隧道将再次终止。

基于 DI 启
动 (start on 
DI)

x x x 通过数字量输入 (DI) 控制连接的建立。

基于 DI 等
待 (wait on 
DI)

- x -

数字量输入

和唤醒 
SMS 
(Digital 
Input & 
Wake-up 
SMS)

- - x 通过数字量输入 (DI) 或 SMS 控制连接的建立。
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选项 使用  说明

Ope
nVP

N

IPs
ec 
VP
N

SINE
MA 
RC 1)

唤醒 SMS 
(Wake-up 
SMS)

- - x 通过 SMS 控制连接的建立。

 

基于 SMS 
启动 (start 
on SMS)

x x -

基于 SMS 
等待 (wait 
on SMS)

- x -

自动 (Auto) - - x 设备会采用 SINEMA RC 服务器的设置。可在“远程连接 
> 设备”(Remote connections > Devices) 中组态 SINEMA 
RC 服务器上的设置。有关此主题的详细信息，请参见

“SINEMA RC 服务器”操作说明。

永久 
(Permanen
t)

 - - x 设备与 SINEMA RC 服务器建立 VPN 连接。VPN 隧道永久

建立

1) 需要 KEY-PLUG SINEMA 远程连接

数字量输入 (DI)
VPN 隧道的建立还可通过数字量输入来控制，例如使用按钮。按钮关闭后，将对数字量输入

施加电压，数字量输入的 LED 将点亮。点亮的 LED 表示采用信号 1（真/高电平）。信号 1 将
触发设备上用于控制 VPN 隧道的建立的事件。有关连接和 大电流负载的信息，请参见设

备的操作说明。 
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要求

• 在“系统 > 事件 > 组态 (页 3405)”(System > Events > Configuration) 中，已为“数字量

输入”(Digital Input) 事件激活了“VPN 隧道”(VPN Tunnel)。
如果此设置未激活，则该事件不会传递到 VPN 连接。

选项

设备支持基于以下选项通过数字量输入控制 VPN 隧道：

• 基于 DI 启动 (start on DI)
如果发生事件“数字量输入”(Digital In)，则设备变为“主动”状态。设备将尝试与远程

站建立 VPN 连接（OpenVPN、IPsec 和 SINEMA RC）。SCALANCE M804PB 启动集成 TIA 
Portal 云连接器。

• 基于 DI 等待 (wait on DI)
如果发生事件“数字量输入”(Digital Input)，则设备变为“被动”状态。设备等待远程站

发起连接建立信号（OpenVPN 和 IPsec）。

• 数字量输入 (Digital Input) 和唤醒 SMS (Wake-up SMS)（仅限 M87x/MUM856）
如果发生事件“数字量输入”(Digital In) 或设备收到唤醒 SMS 消息，则设备将变为“主动”

状态。设备将尝试与 SINEMA RC 服务器建立 VPN 连接。

SMS（仅限 M87x/MUM856）：

要求

• 在“系统 > SMS > SMS 命令 (页 3447)”(System > SMS > SMS Command) 中，指定将从

何处接收“系统”类别的 SMS 命令。

• 在“系统 > SMS > 事件 SMS”(System > SMS > Event SMS) 中，已启用该功能，并已组态

接收方的电话号码。

• 如果此设置未激活，则该事件不会传递到 VPN 连接。

选项
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设备支持基于以下选项通过 SMS 消息控制 VPN 隧道：

• 基于 SMS 启动 (start on SMS)
设备收到 SMS 命令消息时，设备将变为“激活”状态。SMS 命令消息包括 VPN 连接的名称

（OpenVPN 和 IPsec）。设备会尝试与在 VPN 连接中指定的伙伴建立连接。

SMS 消息的格式：

VPN 连接的建立：

– OpenVPN：有关 SYS OVPN UP <OpenVPN 连接的名称> 的信息，请参见 SMS 命令消息 
(页 3447)。
如果为 <OpenVPN 连接的名称> 输入“*”，则将建立在“操作”(Operation) 的“基于 
SMS 启动”(start on SMS) 中设置的 OpenVPN 连接。

– IPsec VPN：有关 SYS IPSEC UP<IPsec VPN 连接的名称> 的信息，请参见 SMS 命令消息 
(页 3447)。
如果为 <IPsec VPN 连接的名称> 输入“*”，则将建立在“操作”(Operation) 的“基于 
SMS 启动”(start on SMS) 中设置的 IPsec VPN 连接。

VPN 连接的中断：

– OpenVPN：有关 SYS OVPN DOWN <OpenVPN 连接的名称> 的信息，请参见 SMS 命令

消息 (页 3447)。
如果为 <OpenVPN 连接的名称> 输入“*”，则将中断在“操作”(Operation) 的“基于 
SMS 启动”(start on SMS) 中设置的 OpenVPN 连接。

– IPsec VPN：有关 SYS IPSEC DOWN<IPsec VPN 连接的名称> 的信息，请参见 SMS 命令

消息 (页 3447)。
如果为 <IPsec VPN 连接的名称> 输入“*”，则将中断在“操作”(Operation) 的“基于 
SMS 启动”(start on SMS) 中设置的 IPsec VPN 连接。

• 基于 SMS 等待 (wait on SMS)
设备收到 SMS 命令时，设备将变为“被动”状态。SMS 命令消息包括 IPsec VPN 连接的

名称。设备会等待 VPN 连接中指定的伙伴来发起连接。

SMS 消息的格式：

如果为 <IPsec VPN 连接的名称> 输入“*”，则将建立在“操作”(Operation) 的“基于 SMS 
启动”(start on SMS) 中设置的 IPsec VPN 连接。

– IPsec VPN：有关 SYS IPSEC UP<IPsec VPN 连接的名称> 的信息，请参见 SMS 命令消息 
(页 3447)。
如果为 <IPsec VPN 连接的名称> 输入“*”，则将建立在“操作”(Operation) 的“基于 
SMS 启动”(start on SMS) 中设置的 IPsec VPN 连接。

– IPsec VPN：有关 SYS IPSEC DOWN<IPsec VPN 连接的名称> 的信息，请参见 SMS 命令

消息 (页 3447)。
如果为 <IPsecVPN 连接的名称> 输入“*”，则将中断在“操作”(Operation) 的“基于 
SMS 等待”(wait on SMS) 中设置的 IPsec VPN 连接。
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• 数字量输入 (Digital Input) 和唤醒 SMS (Wake-up SMS) 
忽略 SINEMA RC 服务器的设置。如果发生事件“数字量输入”(Digital In) 或设备收到唤醒 
SMS 消息，设备将尝试与 SINEMA RC 服务器建立 VPN 连接。

SMS 消息的格式：有关 SYS SRC UP <SINEMA RC 服务器的地址> 的信息，请参见 SMS 命
令消息 (页 3447)。

• 唤醒 SMS (Wake-up SMS) 
忽略 SINEMA RC 服务器的设置。当设备收到唤醒 SMS 消息时，设备将尝试与 SINEMA RC 
服务器建立 VPN 连接。

SMS 消息的格式：

– 有关 SYS SRC UP <SINEMA RC 服务器的地址> 的信息，请参见 SMS 命令消息 
(页 3447)。

通知选项

如果数字量输入或 VPN 隧道（IPsec、OpenVPN、SINEMA RC）的状态发生变化，设备会在

“事件 (页 3405)”(Events) 页面上提供多个通知选项。

通知类型 数字

量输

入

VPN 隧道 状态发生变化时的行为

电子邮件 x x 设备发送电子邮件。该电子邮件包含发送设备的标识、报警原因的简单说

明以及时间戳。

要求：

• SMTP 服务器已设置。

• 已在“系统 > SMTP 客户端”(System > SMTP Client) 中启用相应功能，

并且已组态 SMTP 服务器的接收方和 IP 地址。

陷阱 x x 设备发送 SNMP 陷阱。 
要求：

• 已在“系统  > 组态”(System > Configuration) 中启用“SNMPv1 陷
阱”(SNMPv1 traps)。

• 已在“System > Configuration > Traps”中，组态设备要向其发送 SNMP 
陷阱的接收方。

日志表 x x 设备在事件日志表中写入一个条目。事件日志表的内容显示在“信息 > 日
志表”(Information > Log Table) 中。
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通知类型 数字

量输

入

VPN 隧道 状态发生变化时的行为

Syslog x x 设备将一个条目写入 Syslog 服务器。

要求：

• 已设置 Syslog 服务器。

• 已在“系统 > Syslog 客户端”(System > Syslog Client) 中启用相应功能，

并且已组态 Syslog 服务器的 IP 地址。

故障 LED x - 设备上的故障 LED 点亮。

数字量输入 x x 控制数字量输出或发出状态变化信号（通过“DO”LED）。

耗电设备可连接至数字量输出。有关连接的信息，请参见设备的操作说明。

耗电设备发出状态变化信号。 

注意

可通过 CLI 或 SNMP 直接控制数字量输出。在 WBM 和 CLI 中，可以在“事

件”(Events) 中组态数字量输出的使用。在 WBM 和 CLI 中使用时，不要直

接控制数字量输出。 
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通知类型 数字

量输

入

VPN 隧道 状态发生变化时的行为

SMS（仅限 
M87x）：

x x 设备采用标准文本发送 SMS 消息。

要求：

• 在“系统 > SMS > 事件 SMS”(System > SMS > Event SMS) 中，已启用

该功能，并已组态接收方的电话号码。

 x  - 设备采用用户自定义文本发送 SMS 消息。可在“系统 > SMS > 事件 
SMS”(System > SMS > Event SMS) 中组态文本。 
要求：

• 在“系统 > SMS > 事件 SMS”(System > SMS > Event SMS) 中，已启用

该功能，并已组态接收方的电话号码和文本。

• 在“系统 > 事件 > 组态”(System > Events > Configuration) 中，已针对

“数字量输入”(Digital In) 事件启用“SMS”。
读出 MIB 变量

的状态。

x - 使用专有 MIB 变量 snMspsDigitalInputLevel，可读出数字量输入的状态。

• 专有 MIB 变量 snMspsDigitalInputLevel 的 OID：
iso(1).org(3).dod(6).internet(1).private(4).enterp
rises(1).siemens(4329).industrialComProducts(20).i
ComPlatforms(1).simaticNet(1).snMsps(1).snMspsComm
on(1).snMspsDigitalIO(39).snMspsDigitalIOObjects(1
).snMspsDigitalInputTable(2).snMspsDigitalInputEnt
ry(1).snMspsDigitalInputLevel(6)

• MIB 变量的值

– 1：数字量输入 (DI) 处为信号 0
– 2：数字量输入 (DI) 处为信号 1

 

冗余

生成树

避免在冗余连接中形成环路

生成树算法允许创建在两个工业以太网交换机/网桥之间有多个连接的网络结构。生成树通

过仅允许一条路径并禁用其它（冗余）端口的数据通信，防止在网络中形成环路。如果路径

中断，可以通过备用路径发送数据。生成树算法的功能基于组态和拓扑变更帧之间的交换。
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使用组态帧定义网络拓扑

设备彼此交换的组态帧被称为 BPDU（Bridge Protocol Data Unit，桥接协议数据单元），用

于计算拓扑。通过这些帧选择根网桥并创建网络拓扑。BPDU 还可引起根端口的状态变化。

根网桥是控制所有相关组件的生成树算法的网桥。

一旦指定根网桥，每台设备就会设置一个根端口。根端口是对于根网桥路径开销 低的端口。

对网络拓扑变化的响应

无论在网络中添加节点还是删除节点，都会影响对 佳数据包路径的选择。为了能够响应这

种变化，根网桥会以规定的时间间隔发送组态消息。可以用“呼叫时间”(Hello Time) 参数设

置两个组态消息之间的时间间隔。

使组态信息保持 新

可以用“ 大使用期限”(Max Age) 参数来设置组态信息的 长有效期。如果网桥具有比“

大使用期限”(Max Age) 中设置的时间更早的信息，则它会放弃该消息并重新计算路径。

网桥不会立即使用新的组态数据，而是在经过“转发延迟”(Forward Delay) 参数中指定的时

间之后才使用。这样可确保只有在所有网桥均获得所需信息之后才以新拓扑运行。

RSTP

快速生成树协议 (RSTP)
STP 的一个缺点是如果出现中断或设备故障，网络需要对自身进行重新组态：仅当出现中断

时设备才会开始协商新路径。这 多需要 30 秒钟的时间。为此，STP 得到了扩展以创建“快

速生成树协议”（RSTP，IEEE 802.1w）。设备在正常运行期间已经收集到有关备选路径的

信息，不需要在发生中断后再收集此信息，这点与 STP 有本质区别。这意味着，由 RSTP 控
制的网络的重新组态时间可以缩短至几秒钟。

通过使用以下功能可以实现这一点：   
• 边缘端口（终端节点端口）

边缘端口是指连接到终端设备的端口。

定义为边缘端口的端口会在建立连接后立即激活。如果在边缘端口接收到生成树 BPDU，
该端口将失去其作为边缘端口的角色，并重新参与 (R)STP。如果经过特定的时间（3 倍
呼叫时间）后没有再接收到任何 BPDU，则该端口返回到边缘端口状态。

• 点对点（在两个相邻设备之间直接通信）

通过直接连接两个设备，可以立即进行状态变更（重新组态端口），而无任何延迟。  
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• 备用端口（根端口的替代端口）

组态根端口的替代端口。如果失去与根网桥的连接，设备可以通过备用端口建立连接，不

存在由重新组态导致的延迟。

• 对事件的反应

快速生成树可无任何延迟地对事件（例如连接中止）做出反应。不用像在生成树中一样

等待计时器。

• 大网桥跳跃计数器

数据包自动变为无效之前所允许的网桥跳跃数。

因此，原则上，在快速生成树中，已预先组态多个参数的备选项，并且会考虑网络结构的某

些属性，以减少重新组态时间。

VRRPv3

使用 VRRPv3 的路由器冗余

通过虚拟路由器冗余协议 v3 (VRRPv3)，可以排除网络中的路由器故障。VRRP (RFC 5798) 版
本 3 基于版本 2 (RFC 5798)。
VRRP 仅可用于虚拟 IP 接口（VLAN 接口）。

网段中的多个 VRRP 路由器以逻辑组的形式组合在一起，成为一个虚拟路由器 (Virtual Router, 
VR)。该组使用虚拟 ID (VRID) 进行定义。组中的 VRID 必须相同。该 VRID 不能再用于其它

组。 
已为虚拟路由器分配一个虚拟 IP 地址和一个虚拟 MAC 地址。将组中的其中一个 VRRP 路由

器指定为主路由器。主路由器的优先级为 255。其它 VRRP 路由器为备用路由器。主路由器

将虚拟 IP 地址和虚拟 MAC 地址分配给其网络接口。主路由器以指定的时间间隔将 VRRP 数
据包（广播）发送给备用路由器。主路由器通过 VRRP 数据包指示自己仍处于运行状态。主

路由器还会对 ARP 查询做出响应。

如果虚拟主路由器出现故障，则由一个备用路由器承担主路由器的角色。优先级 高的备用

路由器将变为主路由器。如果备用路由器的优先级相同，则采用 MAC 地址较高的备用路由器。

该备用路由器将变为新的虚拟主路由器。 
新的虚拟主路由器采用虚拟 MAC 地址和 IP 地址。这表示，不需要更新任何路由表或 ARP 表。

因此，将设备故障的影响减至 低。

在“Layer 3 > VRRPv3”中组态 VRRP。
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显示信息

版本

该页面会显示设备的硬件和软件版本。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明 
表 1 包含以下列：

• Hardware
– Basic Device

显示基本设备

– CELL （仅限 M87x、MUM85x）
显示所使用的无线电模块。

– xDSL (nur bei M81x)
显示所使用的 DSL 模块。

• 名称 (Name)
显示设备名称。

• 修订版 (Revision)
显示设备的硬件版本。

• 订货 ID (Order ID)
显示设备的订货号。

• 软件 (Software)
– 固件 (Firmware)

显示当前固件版本。如果下载了新的固件文件，并且尚未重启设备，则在此处显示已

下载固件文件的固件版本。下次重启后会激活并使用加载的固件。

– 引导加载程序 (Bootloader)
显示存储在设备上的引导软件的版本。

– Firmware_Running
显示设备上当前使用的固件版本。
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• 说明 (Description)
显示软件的简要说明。

• 版本 (Version)
显示软件版本的版本号。

• 日期 (Date)
显示软件版本的创建日期。

I&M

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面包含具体设备的供应商信息以及维护数据（如订货号、序列号、版本号等）。无法对

该页面上的任何内容进行组态。

说明

该表格包括以下行：

• 制造商 ID (Manufacturer ID)
显示制造商 ID。  

• 订货号 (Article number)
显示订货号。  

• 基本 MAC 地址 (Basic MAC address)
显示 IPv4 接口的 MAC 地址。 

• 序列号 (Serial Number)
显示序列号。  

• 硬件版本 (Hardware revision)
显示硬件版本。  

• 软件版本 (Software version)
显示软件版本。  

• 修订计数器 (Revision Counter)
无论何种版本，此框始终显示值“0”。

• 修订日期 (Revision Date)
上次修订的日期和时间

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3354 编程和操作手册, 11/2022



• 功能标签 (Function Tag)
显示设备的功能标签（工厂标识）。工厂标识 (HID) 是通过 STEP 7 的 HW Config 在设备

组态过程中创建的。

• 位置标签 (Location tag)
显示设备的位置标签。位置标识符 (LID) 是通过 STEP 7 的 HW Config 在设备组态过程中

创建的。

• 日期 (Date)
显示通过 STEP 7 的 HW Config 组态设备时创建的日期。

• 说明 (Description)
显示通过 STEP 7 的 HW Config 组态设备时创建的说明。

ARP / 邻居

ARP 表

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

MAC 地址和 IP 地址的分配   
使用地址解析协议 (ARP) 时，MAC 地址到 IPv4 地址的分配具有唯一性。该分配情况由各网

络节点记录在自己的 ARP 表中。此页面显示设备的 ARP 表。 

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示获取行条目所用的接口。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示目标设备或源设备的 MAC 地址。
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• IP 地址 (IP address)
显示目标设备的 IP 地址。

• 介质类型 (Media Type)
显示连接的类型。

– 动态 (Dynamic)
设备自动识别地址数据。

– 静态 (Static)
地址作为静态地址输入。

IPv6 邻居表

MAC 地址和 IPv6 地址的分配   
借助 IPv6 邻居表，MAC 地址到 IPv6 地址的分配具有唯一性。该分配情况由各网络节点记录

在自己的邻居表中。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示获取行条目所用的接口。

• MAC 地址 (MAC Address)
显示目标设备或源设备的 MAC 地址。

• IP 地址 (IP Address)
显示目标设备的 IPv6 地址。

• 介质类型 (Media Type)
显示连接的类型。

– “动态”(Dynamic)
设备自动识别到地址数据。

– 静态 (Static)
地址作为静态地址输入。
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日志表

事件日志

记录事件     

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

设备允许用户记录发生的事件，有些事件可以在“系统 > 事件”(System > Events) 中指定。这

样（举例来说）便可记录身份验证尝试失败的时间或某端口连接状态发生变化的时间。即使

在设备关闭后，事件日志表的内容仍可保留。
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说明

• 严重程度过滤器 (Severity Filters)
可以根据严重程度过滤表中的条目。选中表格上方所需条目的复选框。 

说明

对于每种严重程度，表中 多可以包含 2000 个条目。如果一种严重程度已达到条目的

大数目，则会覆盖表中 早有关此严重程度的条目。该表会永久保存在内存中。

– Info
信息

– 如果启用该参数，则会显示“信息”(Info) 类别的所有条目。 
– Warning

警告

如果启用该参数，则会显示“警告”(Warning) 类别的所有条目。 
– Critical

严重

如果启用该参数，则会显示“严重”(Critical) 类别的所有条目。

该表格包括以下列：

– 重启 (Restart)
统计自上次复位为出厂设置以来的重启次数，并显示与发生的事件对应的设备重启。

– 系统运行时间 (System Up Time)
显示在所描述的事件发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

– 系统时间 (System Time)
显示所描述事件发生的日期和时间。

如果已设定系统时间，则还会显示事件发生的时间。

– 严重程度 (Severity)
显示消息的严重程度。

– 日志消息 (Log Message)
显示已发生事件的简要说明。可在组态手册的附录 D 中找到可能消息的列表。

安全日志

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面能以表格形式显示通过安全 VPN 隧道通信期间发生的事件。 
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显示值说明

• 严重程度过滤器 (Severity Filters)
说明

每种严重程度 多支持在表中包含 400 个条目。如果一种严重程度已达到条目的 大数

目，则会覆盖表中 早有关此严重程度的条目。该表会永久保存在内存中

可以根据严重程度过滤表中的条目。要显示所有条目，请启用或禁用所有参数。

– 6 - Info
信息

如果启用该参数，则会显示“信息”(Info) 类别的所有条目。

– 4 - Warning
警告

如果启用该参数，则会显示所有“警告”(Warning) 类别的条目。

– 2 - Critical
严重

如果启用该参数，则会显示“严重”(Critical) 类别的所有条目。

该表格包括以下列：

• 重启 (Restart)
统计自上次复位为出厂设置以来的重启次数，并显示与发生的事件对应的设备重启。

• 系统运行时间 (System Up Time)
显示在所描述的事件发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

• 系统时间 (System Time)
如果已设置系统时间，则还会显示事件发生的日期和时间。如果未设置系统时间，该框

会显示“未设置日期/时间”(Date/time not set)。
• 严重程度 (Severity)

将条目分为以上类别。

• 日志消息 (Log Message)
显示已发生事件的简要说明。

防火墙日志

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

防火墙日志记录发生在防火墙中的事件。创建防火墙规则时，可以指定记录事件的严重程度。
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显示值说明

• 严重程度过滤器 (Severity Filters)
说明

每种严重程度 多支持在表中包含 400 个条目。如果一种严重程度已达到条目的 大数

目，则会覆盖表中 早有关此严重程度的条目。该表会永久保存在内存中

可以根据严重程度过滤表中的条目。要显示所有条目，请启用或禁用所有参数。

– 6 - Info
信息

如果启用该参数，则会显示“信息”(Info) 类别的所有条目。

– 4 - Warning
警告

如果启用该参数，则会显示所有“警告”(Warning) 类别的条目。

– 2 - Critical
严重

如果启用该参数，则会显示“严重”(Critical) 类别的所有条目。

该表格包括以下列：

• 重启 (Restart)
统计自上次复位为出厂设置以来的重启次数，并显示与发生的事件对应的设备重启。

• 系统运行时间 (System Up Time)
显示在所描述的事件发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

• 系统时间 (System Time)
如果已设置系统时间，则还会显示事件发生的日期和时间。如果未设置系统时间，该框

会显示“未设置日期/时间”(Date/time not set)。
• 严重程度 (Severity)

将条目分为以上类别。

• 日志消息 (Log Message)
显示已发生事件的简要说明。

故障

错误状态   
如果出现故障，则会显示在此页面。在设备上，通过红色故障 LED 点亮来指示故障。
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将指示设备的内部错误以及在下列页面上组态的错误：

• “系统 > 事件”(System > Events)
• “系统 > 故障监视”(System > Fault Monitoring)
始终从上次系统启动后开始计算错误时间。 
如果没有错误，则故障 LED 将熄灭。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

• 已通知故障数 (No. of Signaled Faults)
指示故障 LED 点亮的频率，而不是出现故障的次数。

• “复位计数器”(Reset counter) 按钮

此按钮用于重置编号。重启后，计数器将复位。

该表包含以下列：

• 故障时间 (Fault Time)
显示在所描述的故障发生时设备自上次重启以来已持续运行的时间。

• 故障描述 (Fault Description)
显示已发生错误的简要说明。

• 清除故障状态 (Clear Fault State)
有些故障可以确认，并将它们从错误列表中删除，例如，“冷/热启动”事件中的故障。

可以通过“清除故障状态”(Clear Fault State) 按钮确认这些故障，或将其从故障列表中删

除。

DHCP 服务器

此页面显示是否通过 DHCP 服务器将 IPv4 地址分配给各个设备。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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说明

• IP 地址 (IP Address)
显示分配给 DHCP 客户端的 IPv4 地址。

• 池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。

• 标识方法 (Identification Method)
显示标识 DHCP 客户端的方法。

– MAC 地址 (MAC) address
基于 MAC 地址识别设备。

– DHCP 客户端 ID (DHCP client ID)
基于自由定义的 DHCP 客户端 ID 识别设备。

– 系统名称 (System Name)
基于系统名称进行标识。如果系统名称的长度为 255 个字符，则 后一个字符不用于

识别设备。

– IAID 和 DUID (IAID and DUID)
借此，DHCP 客户端可登录到支持 IPv4 和 IPv6 并行工作的 DHCP 服务器。 
通过 IAID 和 DUID 进行识别，并且能精确地识别出设备的一个 IP 接口。 

• 标识值 (Identification value)
显示分配到标识方法的值。

• 分配方法 (Assignment method)
显示 IPv4 地址是以静态方式分配还是以动态方式分配。可在“系统 > DHCP > 静态租

用”(System > DHCP > Static Leases) 中组态静态条目。

• 分配状态 (Assignment status)
显示分配的状态。

– 已分配 (Assigned)
已使用分配。

– 未使用 (Not used)
未使用分配。

– 检查 (Probing)
正在检查分配。

– 未知 (Unknown)
分配状态未知。

• 超期时间 (Expire Time)
显示所分配的 IPv4 地址保持有效的时长。当经过有效时间段的一半后，DHCP 客户端可

延长所分配 IPv4 地址的有效时间。当整个时间段过期后，DHCP 客户端需要请求新的 IPv4 
地址。
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SNMP

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面显示所创建的 SNMPv3 组。在“系统 > SNMP”(System > SNMP) 中组态 SNMPv3 组。 

说明

该表格包括以下列：

• 组名称 (Group Name)
显示组名称。

• 用户名 (User Name)
显示分配到该组的用户。

LLDP

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

邻居表状态

此页面显示邻居表的当前内容。该表存储 LLDP 代理从所连接设备接收到的信息。在以下部

分设置 LLDP 代理接收或发送信息所使用的接口：“第 2 层 > LLDP”(Layer 2 > LLDP)。

说明

该表包含以下列：

• 系统名称 (System Name)
所连接设备的系统名称。

• 设备 ID (Device ID)
所连设备的设备 ID。设备 ID 与通过 SINEC PNI (STEP 7) 分配的设备名称相对应。如果未

分配设备名称，则显示设备的 MAC 地址。

• 本地接口 (Local Interface)
设备接收信息的端口。
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• 保持时间 (Hold Time)
以秒为单位的保持时间

此处指定的时间是条目持续存储在设备中的时间。在这段时间内，如果设备未从所连设

备接收到任何新信息，则将删除该条目。

• 性能 (Capability)
显示所连设备的性能：

– Router
– Bridge
– Telephone
– DOCSIS Cable Device
– WLAN Access Point
– Repeater
– Station
– Other

• 端口 ID (Port ID)
连接设备的设备端口。如果未分配端口 ID，则显示所连接设备的 MAC 地址。

IPv4 路由

简介 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面显示当前所使用的路由。 

显示值说明

该表格包括以下列：

• 目标网络 (Destination Network)
显示此路由的目标地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示此路由的子网掩码。

• 网关 (Gateway)
显示此路由的网关。
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• 接口 (Interface)
显示此路由的接口。

• 度量 (Metric)
显示此路由的度量。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。

• 路由协议 (Routing Protocol)
显示属于路由表中条目的来源的路由协议。可以是以下条目：

– Connected：已连接路由

– Static：静态路由

– DHCP：通过 DHCP 路由

IPv6 路由

概述

该页面显示了当前使用的 IPv6 路由。 

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

该表格包括以下列：

• 目标网络 (Destination Network)
显示此路由的目标地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示此路由的前 长度。

• 网关 (Gateway)
显示此路由的网关。

• 接口 (Interface)
显示此路由的接口。
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• 度量 (Metric)
显示路由的度量。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。

• 路由协议 (Routing Protocol)
显示产生路由表条目的路由协议。可以是以下条目：

– connected：已连接路由

– Static：静态路由

– RIPng：通过 RIPng 路由

– OSPFv3：通过 OSPFv3 路由

– other：其它路由

移动无线电

移动无线电概述

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面概括显示设备当前的运行状态。

说明

该页面包含以下内容：

• IMEI
显示所用无线模块的 IMEI 编号。

IMEI (= International Mobile Equipment Identity) 的分配具有全球唯一性。

• SIM 状态 (SIM Status)
显示 SIM 卡的状态。

– 存在 (present)
存在 SIM 卡

– 缺失 (missing)
SIM 卡缺失
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• PIN 状态 (PIN Status)
显示 PIN 的状态。

– 需要 PIN (PIN required)
仍需输入 PIN。 

– 无需 PIN (No PIN required)
不需要 PIN。

– 需要 PUK (PUK required)
SIM 卡被锁定。可通过 PUK 重新解锁 SIM 卡。

– 错误 PIN (wrong PIN)
PIN 错误。

– PIN 有效 (PIN valid)
PIN 有效。

• IMSI
显示存储在所用 SIM 卡上的用户 ID。

• 电话号码 (Phone Number)
显示 SIM 卡的电话号码。 
如果电话号码不存在或无法读取，则会显示“no number”。

• 连接状态 (Connection Status)
显示是否存在无线连接，若存在，则还会显示存在的是哪种连接：

– UMTS：通过 UMTS 或 HSPA 进行的 IP 连接

– GPRS：通过 EGPRS、GPRS 或 LTE 进行的 IP 连接

• 分组交换状态 (Packet Switch Status)
显示数据包交换状态。

• 蜂窝区 ID (Cell ID)
显示设备所登录的无线蜂窝区 ID。 

• LAC (Location Area Code)
显示移动无线网络中设备当前位置的标识符。
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• 信号强度 (Signal Strength)
显示信号强度。

– SCALANCE M87x 的信号强度：

dBm 信号强度

< -109 无连接 
-109 ... -89 信号强度不佳

-89 …-73 信号强度中等

> -73 信号强度良好

– SCALANCE MUM856-1 的信号强度：

无接收/非常差/差/中等/良好/非常好

• 移动芯片温度 (Mobile Chip Temperature)
显示所插入芯片的温度。

• 提供商 (Provider) 
显示移动无线提供商。

• APN
显示所用无线链路的 APN（= 接入点名称）。 

• 外部 IP 地址 (External IP address)
显示可供在移动无线网络中访问设备的 WAN IP 地址。WAN IP 地址借助无线移动服务提

供商的服务分配给设备。

• DNS 服务器 (DNS Server(s))
显示设备使用的一个或多个 DNS 服务器。

信号记录器

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

信号记录器显示设备所登录的无线蜂窝区的信号强度。
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显示值说明

图形包含下列元素：

• 滚动条

借助该滚动条，可以浏览整个测量情况。为此，可使用“<<”和“>>”按钮或者键盘上的箭头

键。

• 左侧栏

在左侧栏中，根据颜色方案实时显示信号强度。 
• 颜色方案

绿色 = 良好，黄色 = 中等，橙色 = 弱，红色 = 很弱 
• x 轴

x 轴显示测量过程（单位为秒）。

• 测量数据

测量数据根据所显示的颜色方案显示信号强度的值。 
显示的样本 (Displayed Samples)
选择将在该图中进行显示的测量值的数量。

数据使用

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此页显示所选月份中消耗的数据量。设备根据 WAN 接口上计数的数据包（上传和下载）计

算数据使用情况。由于分块舍入， 终确定的数据量可能会偏离移动网络提供商的结算。

3 个月内的数据消耗量会存储在设备的非易失性闪存中。这些值会定期存储或在设备关闭之

前存储，但不会在电源发生故障时存储。  

要求

• 在“接口 > 移动 > 常规”(Interfaces > Mobile > General) 下激活“移动数据使用”(Mobile 
data usage)。
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显示值说明

图形包含下列元素：

• x 轴
将所选月份划分为几天。 

• y 轴
已定义数据量的分类。  

• 线条

– 红色：指定的数据量。在“接口 > 移动 > 常规”(Interfaces > Mobile > General) 下组态

设置。

– 黄色：对应于指定数据量的 75 %。 
– 黑色：消耗的数据量。 

移动数据使用周期

选择所需月份。 
• 当前月份

显示迄今为止消耗的数据量。 
• 上个月/上上个月

显示所需月份中消耗的数据总量。 

SHDSL

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此页面显示 SHSDL 接口的状态。 
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说明

该表包含以下列：

• 接口 (Interface)
显示设备的 SHDSL 接口。 

• Negotiation
可能的值包括：

– 停机未就绪（仅限 CO 角色）

通信伙伴无任何电气连接。驱动程序已初始化并准备好协商连接参数。

– 停机就绪（仅限 CPE 角色）

通信伙伴无任何电气连接。驱动程序已初始化并准备好协商连接参数。

– 正在初始化 
连接参数已协商。

– 已连接且可传输数据 
已成功协商连接参数。现在可以进行数据传输。

– 停机就绪 
协商连接参数失败或连接中断。参数的重新协商处于未决状态。

– 未知

尚未完成驱动程序初始化。该状态会在设备启动后出现。

• 数据传输速率 [kbps] (Data Rate [kbps])
显示可用的数据传输速率。 

• 正常运行时间 (Uptime)
显示自上一次协商连接参数或上一次连接中断以来的时间。

• SNR [dB]
显示信噪比：数值越大，信号越好。 

• CRC 异常 (CRC Anomaly)
循环冗余校验

显示发现的其校验和 (CRC) 错误的 SHDSL 网络数据包数量。 
• LOSW 故障 (LOSW Defect)

同步字丢失

显示在进行 SHDSL 连接时丢失同步的频率。

• 协商计数 (Negotiation Count)
显示重新协商连接参数的频率。  
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DSL

DSL 概述

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

ADSL 连接由两个称为 ADSL 传输单元 (ATU) 的端点组成。ADSL 远端传输单元 (ATU-R) 为该

设备，ADSL 中央传输单元 (ATU-C) 为中心局设备。

此页面显示设备当前的运行状态，还包含有关 ATU-C 的信息。 

显示值说明

该页面包含以下内容：

• 调制解调器状态 (Modem Status)
显示调制解调器的状态。

例如，初始化和建立 ADSL 连接时，将显示下列状态：

– showtime-sync
ADSL 连接已建立。可以进行数据通信。

– handshake
已检查并建立 ADSL 连接。

– full-init
调制解调器已初始化。

– silent
无 ADSL 连接 

• 延时类型 (Latency Type)
显示所采用的方法。

– fast
快捷路径：响应时间短。抗干扰能力差。 

– slow
通过交错防止干扰。交错意味着位的顺序会发生改变，而且这会延长响应时间。

– unknown
方法未知

• 外部 IP 地址 (External IP Address)
显示可供访问设备的外部 IP 地址。IP 地址借助 DSL 提供商的服务分配给设备。

• DNS 服务器 (DNS Server(s))
显示设备使用的一个或多个 DNS 服务器
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DSL 数据传输速率 (DSL Data Rate)

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

该页面概述了接收方向（下游）和发送方向（上游）的数据传输速率。 

显示值说明

该页面包含以下内容：

• 下游数据传输速率 (kbps) (Downstream Data Rate (kbps))
显示下游的可用数据传输速率。

• Downstream ATTNDR (kbps)
ATTNDR（可实现的数据传输速率）。

显示下游的 大可能数据传输速率.  
• 上游数据传输速率 (kbps) (Upstream Data Rate (kbps))

显示上游的可用数据传输速率。

• Upstream ATTNDR (kbps)
ATTNDR（可实现的数据传输率）。

显示可能达到的 大上行数据传输率。

DSL 流

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此页面显示会影响数据传输速率的参数。

显示值说明

对于接收方向（下行），将显示下列值：

• 下游交错深度 (Downstream Interleaver Depth)
显示数据的交错深度。交错深度越深，响应时间越长。 

• 下游线路衰减 (dB) (Downstream Line Attenuation (dB))
显示线路衰减。线路衰减取决于电缆直径和传输频率。
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• 下游信号衰减 (dB) (Downstream Signal Attenuation (dB))
显示信号衰减。数值越小，信号越好。

• 下游信噪比裕度 (dB) (Downstream Signal-to-Noise Ratio Margin (dB))
显示信噪比：数值越大，信号越好。 

• 下游实际聚合发射功率 [dB] (Downstream Actual Aggregate Transmit Power [dB])
显示聚合操作中达到的当前发射功率。 

对于发送方向（上行），将显示以下值：

• 上游交错深度 (Upstream Interleaver Depth)
显示数据的交错深度。交错深度越深，响应时间越长。 

• 上游线路衰减 (dB) (Upstream Line Attenuation (dB))
显示线路衰减。线路衰减取决于电缆直径和传输频率。

• 上游信号衰减 (dB) (Upstream Signal Attenuation (dB))
显示信号衰减。数值越小，信号越好。

• 上游信噪比裕度 (dB) (Upstream Signal-to-Noise Ratio Margin [dB])
显示信噪比：数值越大，信号越好。

• 上游实际聚合发射功率 [dB] (Upstream Actual Aggregate Transmit Power [dB])
显示聚合操作中达到的当前发射功率。 

IPsec VPN
此页面显示已激活 VPN 连接的状态。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

该表包含以下各列：

• 名称 (Name)
显示 VPN 连接的名称。

• 本地主机 (Local Host)
显示设备的 IP 地址。
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• 本地 DN (Local DN)
显示连接建立期间，通知给远程站的设备的识别名称 (DN)。将采用“本地 ID”(Local ID) 框
中的条目，即设备证书或设备 IP 地址。

• 本地子网 (Local Subnet)
显示本地子网。

• 远程主机 (Remote Host)
显示远程设备的 IP 地址或主机名。

• 远程 DN (Remote DN)
显示连接建立期间，由远程设备通知的识别名称 (DN)。

• 远程子网 (Remote Subnet)
显示远程子网。

• 重新生成密钥时间 (Rekey Time)
显示密钥效期。 

• 状态 (Status)
显示 VPN 连接的状态。

SINEMA RC

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示 SINEMA RC 服务器的信息。

说明

此功能只能与 PLUG SINEMA RC 配合使用。

说明

• 状态 (Status)
显示与 SINEMA RC 服务器连接的状态。

• 设备名称 (Device Name)
如果组态，则会显示设备的名称。

• 设备位置 (Device Location)
如果组态，则会显示设备的位置。
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• GSM 号 (GSM Number)
如果组态，则会显示设备的电话号码。

• 供应商 (Vendor)
如果组态，则会显示条目。

• 注释 (Comment)
如果组态，则会显示注释。

• 连接类型（服务器）(Type of Connection (Server))
显示在 SINEMA RC 服务器上设置的连接类型。

• 连接类型（设备）(Type of Connection (device))
显示在设备上设置的连接类型。

• 识别码 (Fingerprint)
显示服务器证书的识别码。仅在使用识别码进行验证时才显示。 

• 远程地址 (Remote Address)
显示 SINEMA RC 服务器的 IP 地址。

• 已连接的本地子网 (Connected Local Subnet(s))
显示本地子网的 IP 地址。仅当在 SINEMA RC 服务器上启用选项“已连接的本地子

网”(Connected local subnet) 时才会显示。更多相关信息，请参见 SINEMA RC 服务器的

操作说明。

• 已连接的本地主机 (Connected Local Host(s))
显示可访问的主机的目标 IP 地址。

• 隧道接口地址 (Tunnel Interface Address)
显示虚拟隧道接口的 IP 地址。 

• 已连接的远程子网 (Connected Remote Subnet(s))
显示可供设备访问的 SINEMA RC 服务器子网。设备可访问哪些子网取决于 SINEMA RC 服
务器上的通信关系。更多相关信息，请参见 SINEMA RC 服务器的操作说明。

OpenVPN
此页面显示已激活 OpenVPN 连接的状态。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示 OpenVPN 连接的名称。

• 远程服务器 (Remote Server)
显示 OpenVPN 服务器的 IP 地址或主机名。

• 端口 (Port)
显示 OpenVPN 服务器的端口。

• 隧道接口 IP (Tunnel Interface IP)
显示虚拟隧道接口的 IP 地址。 

• 导出子网 (Exported Subnet)
显示本地子网的 IP 地址。

• 路由子网 (Routed Subnet)
显示 OpenVPN 服务器的子网。

• 状态 (Status)
显示 OpenVPN 连接的状态。

冗余

概述

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此页面由以下几部分组成：

• 页面的左侧显示设备的组态。

• 右侧部分显示可从设备接收到的生成树帧获得的根网桥的组态。
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说明

该页面包含以下框：

• 网桥优先级 (Bridge Priority)/根优先级 (Root Priority)
由网桥优先级决定哪个设备成为根网桥。优先级 高的网桥（换句话说，此参数的值

小）将成为根网桥。如果网络中有多个设备具有相同优先级，则 MAC 地址数值 小的设

备将成为根网桥。网桥优先级和 MAC 地址这两个参数一起构成网桥标识符。由于根网桥

管理所有路径的变更，出于帧延迟的考虑，根网桥应该尽可能处在中心位置。 
• 网桥地址 (Bridge Address)/根地址 (Root Address)

网桥地址显示设备的 MAC 地址，根地址显示根网桥的 MAC 地址。

• 根端口 (Root Port)
显示交换机与根网桥通信时所使用的端口。

• 根成本 (Root Cost) 
从该设备到根网桥的路径成本。

• 拓扑变更 (Topology Changes)/上次拓扑变更 (Last Topology Change)
该设备条目显示自上次启动以来，由于生成树机制而执行的重新组态操作次数。对于根

网桥，自上次重新组态到现在的时间显示如下：

– 秒：数字后的填充单位为“秒”(sec)
– 分钟：数字后的填充单位为“分钟”(min)
– 小时：数字后的填充单位为“小时”(hr)

• “网桥呼叫时间”(Bridge Hello Time)/“根呼叫时间”(Root Hello Time)
每个网桥都会定期发送组态帧 (BPDU)。呼叫时间即为两个此类帧之间的时间间隔。 

• 网桥转发延迟 (Bridge Forward Delay)/根转发延迟 (Root Forward Delay)
网桥不会立即使用新组态信息，而是在经过此参数中指定的转发延迟时间后才使用。这

样可确保只有在所有网桥均获得所需信息之后才以新拓扑运行。此参数的默认值为 15 
秒。  

• 网桥 大老化时间 (Bridge Max Age)/根 大老化时间 (Root Max Age)
当 大老化时间结束后，将丢弃接收到的 BPDU 以被交换机作为有效信息接受。默认值为 
20 秒。

• 网桥 大跳跃数 (Bridge Max Hop Count)
此参数指定 BPDU 会通过多少个 STP 节点。如果接收到一个 MSTP BPDU 并且其跳跃计数

超过此处组态的值，则会将其丢弃。 
• 根跳跃数 (Root Hop Count)

需要面向根网桥通过的节点数。
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生成树

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

简介     
该页面显示有关生成树和根网桥设置的 新信息。

显示值说明

该页面显示以下字段：

• “生成树模式”(Spanning Tree Mode)
显示设置的模式。在“第 2 层 > 组态”(Layer 2 > Configuration) 和“第 2 层 > 生成树 > 常
规”(Layer 2 > Spanning Tree > General) 中指定模式。

可以使用以下值：

– “-”
– RSTP

• Bridge Priority / Root Priority
哪个设备成为根网桥由网桥优先级决定。优先级 高的网桥（换句话说，此参数的值

小）将成为根网桥。如果网络中有多个设备具有相同优先级，则 MAC 地址数值 小的设

备将成为根网桥。网桥优先级和 MAC 地址这两个参数一起构成网桥标识符。由于根网桥

管理所有路径的变更，出于帧延迟的考虑，根网桥应该尽可能处在中心位置。网桥优先

级的值是 4096 的整数倍数，值范围从 0 到 32768。
• 网桥地址 (Bridge Address)/根地址 (Root Address)

网桥地址显示设备的 MAC 地址，根地址显示根交换机的 MAC 地址。

• 根开销 (Root Cost)
显示从设备到根网桥的路径开销。

• 网桥状态 (Bridge Status)
显示网桥的状态，例如，设备是否为根网桥。
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该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示设备通信所用的接口。 

• 角色 (Role)
显示端口的状态。可能的值包括：

– Disabled
已从生成树中手动移除端口，生成树将不再考虑该端口。

– Designated
端口从根网桥中转移数据。

– Alternate
端口具有指向网段的备用路径。

– Backup
如果交换机具有多个指向同一网段的端口，则“较差”端口将变为备用端口。

– Root
端口提供指向根网桥的 佳路径。

– Master
此端口指向 MST 区域外部的根网桥。

• 状态 (Status)
显示接口的当前状态。仅显示这些值。具体参数取决于组态的协议。 
– Discarding

端口接收 BPDU 帧。其他进入或离开的帧会被丢弃。

– Listening
端口接收和发送 BPDU 帧。端口包括在生成树算法中。其他进入或离开的帧会被丢弃。

– Learning
端口主动学习拓扑，即学习节点地址。其他进入或离开的帧会被丢弃。

– Forwarding
经过重新组态时间后，端口在网络中激活。该端口接收和发送数据帧。

• 运行版本 (Oper. Version)
显示端口所使用生成树的兼容模式。

• 优先级 (Priority)
如果由生成树计算出的路径可能经过设备的多个端口，则选择优先级 高的端口（也就

是此参数值 小的端口）。可输入的优先级数值介于 0 和 240 之间，步长为 16。如果输

入的值不能被 16 整除，则会自动调整该值。默认值为 128。
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• 路径开销 (Path Cost)
此参数用于计算将要选择的路径。选择具有 小值的路径。如果设备的多个端口具有相

同的值，则选择端口号 小的端口。

如果“开销计算”(Cost Calc)字段中的值为“0”，则显示自动计算出的值。否则会显示“开

销计算”(Cost Calc) 字段的值。

路径成本的计算很大程度上基于传输速度。可达到的传输速度越高，路径成本的值就越低。

快速生成树的典型路径成本值如下：

– 10,000 Mbps = 2,000
– 1000 Mbps = 20,000
– 100 Mbps = 200,000
– 10 Mbps = 2,000,000

• 边缘类型 (Edge Type)
显示连接类型。可能的值包括：

– 边缘端口 (Edge Port)
此端口上有终端设备。

– 无边缘端口 (No Edge Port)
此端口上有生成树或快速生成树设备。

• P.t.P.类型 (P.t.P. Type)
显示点对点链路类型。可能的值包括：

– P.t.P.
对于半双工，认为是点对点链路。

–
共享介质 (Shared Media)
对于全双工连接，不认为是点对点链路。

VRRPv3 统计信息

简介   
此页面显示 VRRPv3 协议以及全部组态虚拟路由器的统计信息。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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显示值说明

该页面显示以下字段：

• VRID Errors
显示已接收的包含不受支持的 VRID 的 VRRPv3 数据包的数目。

• Version Errors
显示包含无效版本号的已接收 VRRPv3 数据包的数目。

• Checksum Errors
显示包含无效校验和的已接收 VRRPv3 数据包的数目。

该表格包括以下列：

• Interfaces
与该设置相关的接口。

• VRID
显示虚拟路由器的 ID。有效值为 1 ... 255。

• 地址类型 (Address Type)
显示 IP 协议的版本。

• Become Master
显示该虚拟路由器变为“主站”状态的频率。

• Advertisements Received
显示已接收 VRRPv3 数据包的数目。

• Advertisement Interval Errors
显示已接收到间隔与本地设置的值不匹配的不良 VRRPv3 数据包的数目。

• IP TTL Errors
显示已接收到 IP 报头中的 TTL（Time to live，生存时间）值不正确的不良 VRRPv3 数据

包的数目。

• Prio 0 received
显示已接收的优先级为 0 的 VRRPv3 数据包的数目。主路由器关闭时，将发送优先级为 0 
的 VRRPv3 数据包。这些数据包允许快速切换至相关的备用路由器。

• Prio 0 sent
显示已发送的优先级为 0 的 VRRPv3 数据包的数目。主路由器关闭时，将发送优先级为 0 
的数据包。这些数据包允许快速切换至相关的备用路由器。

• Invalid Type
显示已接收到 IP 报头的“Type”字段中的值无效的不良 VRRPv3 数据包的数目。
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• Address List Errors
显示已接收到地址列表与本地组态的列表不匹配的不良 VRRPv3 数据包的数目。

• Packet Length Errors
显示已接收到长度不正确的不良 VRRPv3 数据包的数目。

安全性

概述

该页面显示安全设置以及本地和外部用户帐户。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示的值取决于已登录用户的权限。

说明

服务

“服务”(Services) 列表显示了安全设置。

• Telnet 服务器 (Telnet Server)
在“系统 > 组态”(System > Configuration) 中组态设置。

– 启用 (Enabled)：对 CLI 进行不加密形式的访问。

– 禁用 (Disabled)：无法对 CLI 进行不加密形式的访问。

• SSH 服务器 (SSH Server)
在“系统 > 组态”(System > Configuration) 中组态设置。

– 启用 (Enabled)：对 CLI 进行加密形式的访问。

– 禁用 (Disabled)：无法对 CLI 进行加密形式的访问。

• SSH 指纹 (SSH Fingerprint)
将显示以下 SSH 特征码：

– MD5 
– SHA256 

• Web 服务器 (Web Server)
在“系统 > 组态”(System > Configuration) 中组态设置。

– HTTP/HTTPS：可以通过 HTTP 和 HTTPS 访问 WBM。

– HTTPS：现在，只能通过 HTTPS 访问 WBM。
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• SNMP
可以在“系统 > SNMP > 常规”(System > SNMP > General) 中组态设置。

– “-”（SNMP 已禁用）

不能通过 SNMP 访问设备参数。

– SNMPv1/v2c/v3
可通过 SNMP 版本 1、2c 或 3 访问设备参数。 

– SNMPv3
只可通过 SNMP 版本 3 访问设备参数。 

• 登录验证 (Login Authentication)
在“安全 > AAA > 常规”(Security > AAA > General) 中组态设置。

– 本地 (Local)
必须在设备上进行本地验证。

– RADIUS
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

– 本地和 RADIUS (Local and RADIUS)
使用设备上的用户（用户名和密码）以及通过 RADIUS 服务器都可以进行验证。

首先在本地数据库中搜索用户。如果本地数据库中不存在该用户，将发送 RADIUS 查询。

– RADIUS 和本地回退 (RADIUS and fallback Local)
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

只有无法在网络中访问 RADIUS 服务器时，才执行本地验证。

• 密码策略 (Password Policy)
显示当前正在使用的密码策略。 

“本地用户帐户”(Local User Accounts) 和“外部用户帐户”(External User Accounts) 表格具有

以下列：

• 用户帐户 (User Account)
显示本地用户的名称。

• 角色 (Role)
显示用户角色。在“信息 > 安全 > 角色”(Information > Security > Roles) 中可以了解有关

角色的功能权限的更多信息。

本地和外部用户帐户

可在“安全 > 用户帐户”(Security > User Accounts) 中组态本地用户帐户和角色。

创建本地用户帐户时，会自动生成外部用户帐户。本地用户帐户所涉及的各个用户均具备登

录设备所需的密码。

在表“外部用户账户”(External User Accounts) 表中，将用户与角色相关联，例如，用户

“Observer”与角色“user”。这种情况下，在 RADIUS 服务器上定义用户。角色在设备本地定义。

RADIUS 服务器对用户进行了授权，但相应的组未知或不存在，则设备会检查表“外部用户
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帐户”(External User Accounts) 中是否存在用户条目。如果存在相应的条目，则表示用户已

使用相关角色的权限进行了登录。如果相应的组在设备上为已知状态，则对两个表进行了评

估。为用户分配了较高权限的角色。

说明

仅当在“RADIUS 授权模式”(RADIUS Authorization Mode) 下设置“供应商特定”(Vendor 
Specific) 的情况下，才会对“外部用户帐户”(External User Accounts) 表进行评估。

可借助 CLI 访问外部用户帐户。

所支持的功能权限

此页面显示可在设备上本地使用的功能权限。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录用户的角色。

显示值说明

• Function Right
显示功能权限的编号。将与设备参数相关的不同权限分配给不同的编号。

• Description
显示功能权限的说明。

组

该页面显示了组与角色之间的对应关系。组在 RADIUS 服务器上进行定义。角色在设备上进

行本地定义。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录用户的角色。
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显示值说明

该表格包括以下列：

• Group
显示组的名称。名称与 RADIUS 服务器上的组相匹配。

• Role
显示角色。通过 RADIUS 服务器上的链接组进行身份验证的用户会在设备本地获得此角色

的权限。

• Description
显示链接的说明。

角色

此页面显示在设备上本地有效的角色。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

所显示的值取决于登录用户的角色。

说明

该表包含以下列：

• Role
显示角色。

• Function Right
显示角色的功能权限：

– 1
拥有此角色的用户可读取设备参数，但不可更改这些参数。

– 15
拥有此角色的用户既可读取也可更改设备参数。

– 0
此为无法对用户进行身份验证时设备在内部分配的角色。用户被拒绝访问设备。

• Description
显示角色的说明。

• 远程访问 (Remote Access)
显示当前使用的远程访问。
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VXLAN
此页面显示 VXLAN NVE 伙伴表的当前内容。   

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

显示值说明

该表包含以下列：

• 接口 (Interface)
显示获取行条目所用的 NVE 接口。 

• 远程 VTEP IP 地址 (Remote VTEP IP Address)
显示远程 VTEP 的 IPv4 地址。

• VNI ID
显示远程 VTEP 所属的 VNI 网段。 

• 远程 MAC 地址 (Remote MAC Address)
显示设备获知或组态的远程 VTEP 的 MAC 地址。

• MAC 类型 (MAC Type)
显示如何获取远程 VTEP 的 MAC 地址。 
– Static： 

MAC 和 IP 地址在“第 2 层 > VXLAN > 静态 MAC 地址”(Layer 2 > VXLAN > Static MAC 
Addresses) 下组态。静态地址会永久存储；也就是说，当老化时间结束或设备重启时，

静态地址不会被删除。 
– 动态 (Dynamic)： 

设备的 VTEP 从接收到的帧中获取 MAC 地址。 
• ARP 抑制 (ARP Suppression)

该功能不受支持。

组态系统功能

组态

系统组态

该页面包含设备访问选项的组态概览。
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指定用于访问设备的服务。对于某些服务提供了更多组态页面，可在其中进行更加具体的设

置。

标准端口也可以根据某些服务进行更改。

说明

更改标准端口

某些程序只能通过标准端口访问服务，如 TIA Portal 通过标准端口 443 访问 HTTPS。更改端

口前，请检查程序使用的端口。更改标准端口时，必须通过更改的端口访问服务。

防火墙

更改端口之后，将重新初始化防火墙。这意味着更改的端口将应用于防火墙规则。在此期间

使用现有连接（例如，基于动态防火墙）会有限制。

说明

该页面包含设备访问选项的组态概览

• Telnet 服务器 (Telnet Server)
启用或禁用“Telnet Server”服务，以便不加密访问 CLI。

• Telnet 端口 (Telnet Port)
指定对 CLI 进行 Telnet 访问的端口。

• SSH 服务器 (SSH Server)
启用或禁用“SSH Server”服务，以便加密访问 CLI。

• SSH 端口 (SSH Port)
指定对 CLI 进行 SSH 访问的端口
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• SSH 密钥交换算法级别 (SSH Key Exchange Algorithm Level)
组态用于对 CLI 进行 SSH 访问的 SSH 密钥交换算法的级别。

High（默认值）

– Curve25519-sha256
– Curve25519-sha256@libssh.org
– Ecdh-sha2-nistp256
– Ecdh-sha2-nistp384
– Ecdh-sha2-nistp521
– Diffie-hellman-group16-sha512
– Diffie-hellman-group18-sha512
Low
– Curve25519-sha256
– Curve25519-sha256@libssh.org
– Ecdh-sha2-nistp256
– Ecdh-sha2-nistp384
– Ecdh-sha2-nistp521
– Diffie-hellman-group16-sha512
– Diffie-hellman-group18-sha512
– Diffie-hellman-group14-sha256
– Diffie-hellman-group14-sha1

• HTTP 服务器 (HTTP Server)
启用或禁用对 WBM 的 HTTP 访问。

• HTTP 端口 (HTTP Port)
指定对 WBM 进行 HTTP 访问的端口。

• HTTPS 服务器 (HTTPS Server)
启用或禁用对 WBM 的 HTTP 访问。

• HTTPS 端口 (HTTPS Port)
指定对 WBM 进行 HTTPS 访问的端口。

• HTTP 服务 (HTTP Services)
指定 WBM 的访问方式：

– HTTPS
只能通过 HTTPS 访问 WBM。

– HTTP/HTTPS
只能通过 HTTP 和 HTTPS 访问 WBM。

– 将 HTTP 重定向到 HTTPS (Redirect HTTP to HTTPS)
通过 HTTP 的访问自动转移到 HTTPS。
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• 低 TLS 版本 (Minimum TLS Version)
指定使用的 低 TLS 版本。

• 默认登录页面 (Default Login Page)
指定 WBM 默认启动的登录页面。

– 防火墙 (Firewall)
登录到动态防火墙的 WBM 页面。

– 组态 (Configuration)
登录到 WBM。

• SMTP 客户端 (SMTP Client)
启用或禁用 SMTP 客户端。可在“System > SMTP Client”中组态其它设置。

• Syslog 客户端 (Syslog Client)
启用或禁用 Syslog 客户端。可以在“System > Syslog Client”中组态其它设置。

• “DCP 服务器”(DCP Server)
指定是否可用 DCP（发现和组态协议）访问设备： 
– “-”（已禁用）

DCP 已禁用。既不能读取也不能修改设备参数。

– 读/写 (Read/Write)
借助 DCP，既可以读取设备参数又可以对其进行修改。

– 只读 (Read Only)
借助 DCP，可以读取设备参数，但不能对其进行修改。

• 时间 (Time)
从下拉列表中选择设置。可能的设置如下： 
– 手动 (Manual)

手动设置系统时间。可以在“System > System Time > Manual Setting”中组态其它设置。

– SIMATIC Time
通过 SIMATIC 时间发送器设置系统时间。可以在“System > System Time > SIMATIC 
Time Client”中组态其它设置。

– SNTP 客户端 (SNTP client)
通过 SNTP 服务器对系统时间进行设置。可以在“System > System Time > SNTP Client”
中组态其它设置。

– NTP 客户端 (NTP Client)
通过 NTP 服务器对系统时间进行设置。可以在“System > System Time > NTP Client”中
组态其它设置。
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• SNMP
从下拉列表中选择协议。可能的设置如下： 
– “-”（SNMP 已禁用）

不能通过 SNMP 访问设备参数。

– SNMPv1/v2c/v3
可通过 SNMP 版本 1、2c 或 3 访问设备参数。可在“System > SNMP > General”中组态

其它设置。

– SNMPv3
只可通过 SNMP 版本 3 访问设备参数。可在“System > SNMP > General”中组态其它设

置。

• SNMPv1/v2 只读 (SNMPv1/v2 Read Only)
启用或禁用通过 SNMPv1/v2c 对 SNMP 变量进行写访问。

• SNMPv1 陷阱 (SNMPv1 Traps)
启用或禁用发送 SNMPv1 陷阱（报警帧）。可以在“System > SNMP > Traps”中组态其它

设置。

• SINEMA 组态接口 (SINEMA Configuration Interface)
如果启用了 SINEMA 组态接口，则可通过 STEP 7 Basic/Professional 将组态下载到设备中。

• DHCP 客户端 (DHCP Client)
启用或禁用 DHCP 客户端。可以在“System > DHCP”中组态其它设置。

• DUID 类型 (DUID-Type)
Specify which DUID type is used.DUID 类型在 RFC 3315 中进行定义。

– DUID-LLT
DUID 基于接口的链路层地址和时间戳

– DUID-EN
DUID 由供应商进行分配（EN = 企业编号）

– DUID-LL
DUID 基于接口的链路层地址

• 链路层地址和时间 (LLT) (Link-layer Address Plus Time (LLT))
该值基于接口的链路层地址和时间戳。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。 

• 供应商企业编号 (EN) (Vendor Enterprise Number (EN))
该值基于特定于供应商的企业编号。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。 
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• 链路层地址 (LL) (Link-layer address (LL))
链路层地址基于 MAC 地址。每次恢复出厂设置时，都将重新生成该值。

• 组态模式 (Configuration Mode)  
从下拉列表中选择模式。可能的模式如下：

– 自动保存 (Automatic Save)
自动备份模式。在 后修改参数的约 1 分钟后或重启设备前，自动保存组态。

此外，显示区域中将出现如下消息“Changes will be saved automatically in x seconds.
按下“写启动组态’可立即保存更改”(Changes will be saved automatically in x 
seconds. Press 'Write Startup Config' to save the changes immediately)。

说明

中断保存

只有消息中的定时器到期后，才会启动保存。保存所需的时间取决于设备。

保存过程中将显示如下消息：“Saving configuration data in progress.Please do not 
switch off the device”。
• 不要在定时器到期后立即关闭设备。

– Trial
试用模式。在试用模式下，虽然会采用更改，但不会将更改保存在组态文件中（启动

组态）。

要将更改保存在组态文件中，需使用“写入启动组态”(Write Startup Config) 按钮。只

要存在未保存的更改内容，显示区就仍会显示消息““试用模式已激活 - 请按‘写入

启动组态’按钮保存设置”(Trial Mode Active – Press "Write Startup Config" button to 
make your settings persistent)。可以在每个 WBM 页面上看到这条消息，直至所做的

更改已保存或设备已重启。

常规

设备

该页面包含常规设备信息。

说明  
该页面包含以下框：

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示当前系统时间。系统时间由用户或时钟帧设置：即 SINEC H1 时钟帧、NTP 或 SNTP。
（只读）

• 系统运行时间 (System Up Time)（仅在线时可用）

显示设备自上次重启以来的运行时间。（只读）
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• 设备类型 (Device Type)（仅在线时可用）

显示设备的型号标识。（只读）

• 系统名称 (System Name)
可以输入设备的名称。输入的名称显示在选择区域中。 多支持 255 个字符。系统名称

还显示在 CLI 输入提示中。CLI 输入提示中的字符数是有限的。系统名称前 16 个字符后

面的部分将被截断。

• 系统联系人 (System Contact)
可以输入设备管理责任人的名字。 多支持 255 个字符。

• 设备位置 (Device Location)
可以输入设备的位置。输入的安装位置显示在选择区域中。 多支持 255 个字符。

说明

允许的字符

输入字段“系统名称 (System Name)”、“系统联系人 (System Contact)” 和“设备位置 
(Device Location)”中允许输入以下可打印 ASCII 字符（0x20 到 0x7e）：

• 0123456789
• A...Z a...z
• !"#$%&'()*+,-./:;<=>?@ [\]_{|}~^`

• 循环 WBM 状态更新 (Cyclic WBM status update)（仅在线时可用）

禁用此项后，WBM 自动更新将关闭。此方法适用于 2G 连接速度慢或合约中包含的数据

量非常有限的情况。

此时必须考虑以下因素；

– 无状态显示更新 
– 用户无活动后不能自动退出 
– 试用模式下不会提示消息

– 自动保存时不会提示消息

– 保存或上传文件时不会显示进度

– 不会自动转发到更改的 IP 地址

坐标

在该页面上，可输入地理坐标（符合 WGS84 的椭球面纬度、经度和高度）。 
获取坐标

使用适当的地图来获取设备的地理坐标。

还可以通过 GPS 接收器获取地理坐标。这些设备的地理坐标通常会直接显示，只需在该页

面的输入框中输入即可。
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说明 
该页包含以下输入框，这些输入框 多可包含 32 个字符。

• “纬度”(Latitude) 输入框

输入设备位置的北纬或南纬纬度。

例如，+49° 1´ 31.67" 表示设备位于北纬 +49 度、1 弧分和 31.67 弧秒。

通过在前面加上负号显示南纬。

还可以在数字信息后面附加字母 N（北纬）或 S（南纬），如 49° 1´ 31.67" N。

• “经度”(Longitude) 输入框

输入设备位置的东经或西经值。

例如，+8° 20´ 58.73" 表示设备位于东经 +8 度、20 弧分和 58.73 弧秒。

通过在经度前面加上负号表示西经。

还可以在数字信息后面加上字母 E（东经）或 W（西经），如 8° 20´ 58.73" E。
• “高度”(Height) 输入框

以米为单位输入海拔高度值。

例如，158 m 表示设备位于海拔 158 m 高的位置。

对于低于海平面的高度（例如死海），可在前面添加负号来表示。

重启

重启

在此页上，可以手动或按计划重启设备。此外，还有各种选项可用于重置设备默认值。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

对于重启设备，请注意以下几点：

• 仅在拥有管理员权限时才能重启设备。

• 只能通过此菜单中的按钮重启设备，不能通过对设备循环上电来进行重启。

• 如果设备处于“Trial”模式，则必须在重启之前手动保存对组态所做的修改。所作的任何修改仅
在单击相关 WBM 页面上的“设置值”(Set values) 按钮后才会在设备上生效。

• 如果设备在“自动保存”(Automatic Save) 模式下，会在设备重启之前自动保存 后的更改。
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说明

为重启设备，该页面上的按钮提供了以下选项：

• 重启 (Restart)
单击该按钮可重启系统。必须在对话框中确认重启操作。重启期间，将重新初始化设备，

重新加载内部固件，并且设备会执行自检。启动组态的设置保持不变，例如设备的 IP 地
址。此外会删除地址表中已学习到的条目。在设备重启期间，可以不关闭浏览器窗口。重

启后，您将需要再次登录。

• 恢复存储器默认设置并重启 (Restore Memory Defaults and Restart)
单击该按钮可恢复设备的出厂默认设置并重启设备，以下参数除外：

– IP 地址

– 子网掩码

– 默认网关的 IP 地址

– DHCP 客户端 ID
– DHCP
– 系统名称

– 系统位置

– 系统联系人

– 用户名和密码

– 登录文本

• 恢复出厂默认设置并重启 (Restore Factory Defaults and Restart)
单击该按钮可恢复设备的出厂默认设置并重启设备。必须在对话框中确认重启操作。

说明

复位为出厂组态设置时，设备会丢失其组态的 IP 地址，请参见“操作要求”部分。

• M87x、MUM856、M81x、M804PB：可通过出厂时设置的 IP 地址 192.168.1.1 再次访问
设备。

• M826：必须为设备分配一个 IP 地址。

– 重启时间 (Restart in)
指定设备重启的时间。

– 备份 (Backup)
可选择“系统  > 组态备份”(System > Configuration Backup) 下的组态备份。在计划重

启之前，设备会应用所选备份的组态并在重启后继续使用这些组态。 
尚未保存到备份中的到目前为止所做的全部组态都将丢失。

“-”设置表示，未选择任何文件，设备在重启后使用当前组态。
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– 规划重启 (Schedule restart)
单击按钮时，定时器将启动并向后运行定义的时间。定时器过期后，设备将重新启动。

以下消息还会在显示区域中显示：“自动重启将在 [..] 分钟后进行。单击“取消计划

重启”来取消重启”(The automatic restart starts in [..] minutes. Click 'Cancel 
scheduled restart' to cancel the restart)。可以在每个 WBM 页面上看到这条消息，直

至取消重启或 SCALANCE 设备已重启。

说明

重启后未保存的组态丢失

如果一段时间之后未显示任何进一步消息，则会执行计划重启。未保存的组态更改会

丢失。

在为重启设置定时器之前，通过“系统 > 组态备份”(System > Backup of configuration) 
保存当前组态。

– 取消计划重启 (Cancel scheduled restart)
使用此按钮可以禁用规划重新启动的定时器。

Sleep Mode
要降低设备的功耗，可使用“睡眠模式”节能模式。此模式可使设备进入睡眠状态并在经过

组态的时间后切换为之前的状态。激活睡眠模式后，所有过程都会被中止，例如固件更新。

在此页面上，可指定处于睡眠模式的设备再次唤醒之前所经过的时间。

说明

• Sleep Duration [min.]
指定设备应在省电模式下保持的时间。 
值范围为 1 ... 44639。默认值 0：节能模式关闭

• Activate Sleep Mode（仅在线时可用）

使用此按钮激活睡眠定时器。 
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加载并保存

使用 HTTP 上传和保存

通过 HTTP 加载和保存数据

在此页面中，您可以将设备数据存储在客户端 PC 的外部文件中，或将该数据从客户端 PC 的
外部文件加载到设备中。

也就是说，您也可以通过客户端 PC 上的文件加载新固件等。

说明

此页面仅在在线连接到设备时可用。

此页面在通过 HTTP 或 HTTPS 建立连接时均可用。

固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

说明

插入/未插入 PLUG 时与先前固件版本的不兼容性

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。

如果此时设备中插入 PLUG，由于 PLUG 仍保持之前 新固件的组态数据，因此重启后状态为

“NOT ACCEPTED”。这样，用户便可以返回之前的 新固件而不丢失任何组态数据。如果不

再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用 WBM 页面系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或

重写 PLUG。

组态文件

说明

组态文件和试用模式/自动保存模式

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在试用模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“System > Configuration”WBM 页面中使用“Write Startup Config”按钮将更改保存在组态文件

中。
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CLI 脚本文件

可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。

要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“系统 > 加载和保存 > 密码”(System > Load&Save > Passwords) 下分配

密码。

可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。

说明

该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示文件类型。

说明

证书文件的大小

对于证书文件，仅支持 大为 8192 位的证书。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。
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• 加载 (Load)
可以使用此按钮将文件上传到设备。如果文件类型支持该功能，将启用该按钮。

• 保存 (Save)
可以使用此按钮保存设备中的文件。仅当文件类型支持该功能且文件存在于设备上时，才

会启用该按钮。

• 删除 (Delete)
可以使用此按钮删除设备中的文件。仅当文件类型支持该功能且文件存在于设备上时，才

会启用该按钮。

说明

更新固件之后，请删除 Web 浏览器的缓存。

使用 TFTP 上传和保存

通过 TFTP 服务器加载和保存数据   
在该页面上，可以组态 TFTP 服务器和文件名。用户也可以将设备数据存储在 TFTP 服务器上

的外部文件中，或将此类数据从 TFTP 服务器的外部文件加载至设备。也就是说，用户也可

以通过 TFTP 服务器上的文件加载新固件等。

固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

说明

插入/未插入 PLUG 时与先前固件版本的不兼容性

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。

如果此时设备中插入 PLUG，由于 PLUG 仍保持之前 新固件的组态数据，因此重启后状态为

“NOT ACCEPTED”。这样，用户便可以返回之前的 新固件而不丢失任何组态数据。如果不

再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用 WBM 页面系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或

重写 PLUG。
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组态文件

说明

组态文件和 Trial 模式/自动保存

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在 Trial 模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“系统 > 组态”(System > Configuration) WBM 页面中使用“写入启动组态”(Write Startup 
Config) 按钮可将更改保存在组态文件中。

CLI 脚本文件

可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

用于保存和加载文件的 CLI 命令不能使用 CLI 脚本文件 (Script) 来执行。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。

要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“系统 > 加载和保存 > 密码”(System > Load&Save > Passwords) 下分配

密码。

可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。
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说明

• TFTP 服务器地址 (TFTP Server Address)
输入要与其交换数据的 TFTP 服务器的 IP 地址或 FQDN。

• TFTP 服务器端口 (TFTP Server Port)
在此输入 TFTP 服务器要用于交换数据的端口。如有必要，可以将默认值 69 更改为适合

您需要的值。

该表格包括以下列：

• 文件类型 (File type)
显示文件类型。

说明

证书文件的大小

对于证书文件，仅支持 大为 8192 位的证书。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。

• 文件名 (File name)
输入文件名。

• 操作 (Action)（仅在线时可用）

选择所需操作。可供选择的选项取决于所选文件类型，例如，只能保存日志文件。

可能的操作包括：

– 保存文件 (Save file)
通过该选项将文件保存到 TFTP 服务器上。

– 加载文件 (Load file)
通过该选项加载 TFTP 服务器中的文件，例如建立安全连接所需的证书。

说明

组态数据具有校验和。如果编辑这些文件，将无法再将这些文件上传到设备。

受密码保护的 config 文件

如果文件受密码保护，则不能通过配有选项 66 和 67 的 DHCP 下载文件。

使用 SFTP 上传和保存

通过 SFTP 服务器加载和保存数据

SFTP（SSH 文件传输协议）传输加密文件。在此页面中组态 SFTP 服务器的访问数据。
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WBM 还使您可以将设备数据存储在客户端 PC 上的外部文件中，或将此数据从 PC 的外部文

件加载到设备中。这意味着，您也可以通过位于 Admin PC 上的文件加载新固件等。 
在此页面上，还可以加载建立安全 VPN 连接所需的证书。

固件

固件已签名且加密。这可确保只能将 Siemens 创建的固件下载到设备。

组态文件

说明

组态文件和 Trial 模式/自动保存

在“自动保存”模式下，数据会在传输组态文件（ConfigPack 和 Config）前自动保存。

在 Trial 模式下，虽然会采用更改，但更改不会保存至组态文件（ConfigPack 和 Config）。在

“系统 > 组态”(System > Configuration) WBM 页面中使用“写入启动组态”(Write Startup 
Config) 按钮可将更改保存在组态文件中。

CLI 脚本文件

可下载现有 CLI 组态 (RunningCLI) 并上传您自己的 CLI 脚本 (Script)。

说明

如果可下载的 CLI 脚本未更改，则不会再次上传。

用于保存和加载文件的 CLI 命令不能使用 CLI 脚本文件 (Script) 来执行。

通过 STEP 7 Basic/Professional 使用文件交换组态数据

使用两种文件类型“RunningSINEMAConfig”和“SINEMAConfig”通过文件在设备 (WBM) 和 
STEP 7 Basic/Professional 之间交换组态数据。

要求：

• 订货号相同

• 固件版本相同

• 密码

可在 WBM 中的“系统 > 加载和保存 > 密码”(System > Load&Save > Passwords) 下分配

密码。
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可以使用以下文件类型：

• 对于离线诊断

可通过 WBM 将故障组态保存为“RunningSINEMAConfig”，并将其导入 STEP 7 Basic/
Professional。在 STEP 7 Basic/Professional 中诊断时无需连接到实际设备。可导出正确组

态，并通过 WBM 再次将其加载为“SINEMAConfig”。
• 对于组态

在 STEP 7 Basic/Professional 中组态设备时无需连接到实际设备。可导出组态，并通过 
WBM 将其作为“SINEMAConfig”加载至实际设备。

说明

该页面包含以下框：

• SFTP 服务器地址 (SFTP Server Address)
输入要与其交换数据的 SFTP 服务器的 IP 地址或 FQDN。

• SFTP 服务器端口 (SFTP Server Port)
输入要用于处理数据交换的 SFTP 服务器端口。如有必要，可以将默认值 22 更改为适合

您需要的值。

• SFTP 用户 (SFTP User)
输入要访问 SFTP 服务器的用户。这里假设已在 SFTP 服务器中创建具有相应权限的用户。 
名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 250 个字符之间。

– 不能包含以下字符：§ ? " ; :
也不能包含 Space 和 Delete 字符。

• SFTP 密码 (SFTP Password)
输入用户的密码。

• SFTP 密码确认 (SFTP Password Confirmation)
确认密码。

该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示文件类型。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。
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• 文件名 (Filename)
在此为每种文件类型预设一个文件名。

说明

更改文件名

可以更改此列中预设的文件名。单击“设置值”(Set Values) 按钮后，更改后的文件名会保

存在设备上，并且还可用于命令行接口。

• 操作 (Actions)
选择所需操作。可供选择的选项取决于所选文件类型，例如，只能保存日志文件。

可能的操作包括：

– 保存文件 (Save file)
通过该选项将文件保存到 SFTP 服务器上。

– 加载文件 (Load file)
通过该选项加载 SFTP 服务器中的文件，例如建立安全连接所需的证书。

密码

文件的密码

有些文件的访问受密码保护。例如，为了能够使用 HTTPS 证书，需要在 WBM 页面上指定相

应的密码。

说明

该表格包括以下列：

• 类型 (Type)
显示文件类型。

• 说明 (Description)
显示文件类型的简要说明。

• 设置 (Setting)
• 启用后，将使用文件。只有在组态了密码的情况下才能启用。

• 密码 (Password)
输入文件的密码。 
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• 密码确认 (Password Confirmation)
确认新密码。

• 状态 (Status)
显示密码是否与设备的文件相对应。

– Valid
“Enabled”复选框已选中且密码与文件匹配。

– Invalid
“Enabled”复选框已选中，但密码与文件不匹配或者尚未加载文件。

– “-”
无法评估密码或者尚未使用密码。未选中“Enabled”复选框。

– Required
必须提供密码才能加载或保存。

事件

组态

选择系统事件   
在此页面上，可定义记录哪些系统事件以及记录或执行后续响应的方式。 
下列消息要始终输入到事件日志表中，且无法取消选择：

• 更改管理员密码

• 启动设备

• 设备的运行状态，例如，是否已插入 PLUG
• 尚未处理的错误的状态

若要将这些消息发送到 Syslog 服务器，请启用事件“System General Logs”的“Syslog”按钮。

说明

• Log Table Alarm Threshold
为每个严重程度条目设置限值。达到该值时，会输出一条消息。对于每种严重程度，

多可以包含 2000 个条目。
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表 1 包含以下列：

• All Events 
说明设置对于表 2 的所有事件都有效。

• E-mail / Trap / Log Table / Syslog / Fault / SMS / Digital Out / VPN Tunnel / Cloud 
Connector / Firewall
启用或禁用所有事件的所需通知类型。如果选中“No Change”，则表 2 中相应列的条目保

持不变。

• Copy To Table
如果单击此按钮，将为表 2 的所有事件应用此设置。
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表 2 包含以下列：

• Event
“Event”列包含以下值：

– Cold/Warm Start
用户打开或重启设备。在设备的故障存储器中，生成新条目，其中包含所执行的重启

的类型。

– Link Change  
仅当对接口状态进行监视和更改时才会发生该事件，请参阅“System > Fault Monitoring 
> Link Change”。

– Authentication Failure
当试图用错误的密码访问时会发生该事件。

– Fault State Change
故障状态发生变化。故障状态可能涉及已激活的端口监视、数字量输出的响应或电源

监视。

如果也要由故障 LED“F”发出的信号指示故障，必须为“Digital Out”启用“Fault State 
Change”。在这种情况下，当发生内部错误并关闭数字量输入时，故障 LED“F”就会亮

起。

– Security Logs
如果已将 IPsec 方法用于 VPN，则会在安全日志中输入条目。 

– Firewall Logs
每次应用单独的防火墙规则时，都会在防火墙日志中进行记录。为此，必须针对各种

防火墙功能启用“日志”功能。

– DDNS Client Logs
DDNS 客户端将分配的 IP 地址与在 DDNS 提供商方面注册的主机名同步时，会发生此

类事件。

– System General Logs
连接建立，对组态进行的更改。

– System Connection Status
连接状态已更改。

– Digital In
数字量输入状态变化时，该事件发生。

– VPN Tunnel
VPN（IPsec、OpenVPN、SINEMA RC）的状态变化时，该事件发生。 

– Secure NTP
设备从安全 NTP 服务器接收系统时间时，会发生此事件。

– Cloud Connector 
当云连接器的运行状态发生更改时，会发生此事件。

– Configuration Change
当设备组态发生更改时会发生此事件。 
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– Service Information
对于某些事件，即使没有组态，也可以在日志表中进行输入。对于这些事件，用户可

以在此组态其它后续操作（电子邮件、陷阱、系统日志）。

– Mobile Data Usage（仅限 M87x/MUM85x）
达到已定义数据量的 75% 或 100% 时，会发生此事件，请参见“Interfaces > Mobile > 
General”。

– Connection Check
在监视连接时会发生此事件，请参见“System > Connection Check”。

– DHCP Server Log
记录 DHCP 事件。前提是设备上启用了 DHCP 服务器。

– TCP Event Log
设备已接收到 TCP 数据包。前提是“TCP Event”功能已启用。

• E-mail
设备发送电子邮件。仅当已设置 SMTP 服务器并已启用“SMTP Client”功能时，该类型才可

用。

• Trap
设备发送 SNMP 陷阱。仅当已在“System > Configuration”中启用“SNMPv1 Traps”时，该功

能才可用。

• Log Table
设备在事件日志表中写入一个条目，请参见“Information > Log Table”。

• Syslog
设备将一个条目写入系统日志服务器。仅当已设置系统日志服务器并已启用“Syslog client”
功能时，该功能才可用。

• Fault
设备触发故障。错误 LED 点亮且当前未决故障显示在“Information > Faults”中。

• SMS（仅适用于 M87x/MUM85x）
设备发送 SMS。仅当启用了“System > SMS > Event SMS”并且已组态接收方电话号码时才

可用。 
• Digital Out

控制数字量输出或发出状态变化信号（通过“DO”LED）。

默认情况下，数字量输出已关闭。为数字量输出激活至少一个事件时，将打开数字量输

出。该输出也不再自动连接到故障 LED。在“Fault State Change”下，连接数字量输出与故

障 LED。
• VPN Tunnel

控制到 VPN 连接（IPsec、OpenVPN、SINEMA RC）的事件转发。只要事件存在，VPN 连
接就会切换到激活状态。
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• Firewall
控制用户自定义规则集的应用。前提条件是已在“Security > Firewall > Dynamic rules”下
将规则集分配给数字量输入。

• Cloud Connector  
控制到 TIA Portal 云连接器通信的事件转发。只要事件存在，通信连接就会处于激活状态。

严重程度过滤器 (Severity Filters)
在此页面上组态决定系统事件通知发送方式的严重程度。

说明

该表包括以下列：

•  Client Type
选择要设置的客户端类型：

– E-mail
通过电子邮件发送系统事件消息。

– Log Table
在日志表中输入系统事件。

– Syslog
在 Syslog 文件中输入系统事件。

– SMS（仅限 M87x/MUM85x）
SMS 发送的系统事件消息。

• Severity
选择所需级别。可能的设置如下：

– Info
发送或记录所有级别的消息。

– Warning
发送或记录此级别和“严重”级别的消息。

– Critical
仅发送或记录此级别的消息。
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SMTP 客户端

常规

通过电子邮件进行网络监视

如果发生事件，设备可自动向维修技工等人员发送电子邮件。该电子邮件包含发送设备的标

识、以普通文本描述的原因以及时间戳。这样便可基于电子邮件系统使用很少的节点为网络

建立集中式网络监视。

必须在事件中启用“电子邮件”(E-mail) 设置以便发送电子邮件。可发送的消息取决于设置的

严重程度。在“接收方”(Recipient) 选项卡中组态关联的电子邮件地址，测试期间或发生故

障时，设备会将电子邮件发送到该地址。

发送电子邮件的要求

• 在“系统 >事件 > 组态”(System > Events > Configuration) 中，已针对相关事件激活“电

子邮件”(E-mail)。 
• 所需严重程度是在“系统 > 事件 > 严重等级”(System > Events > Severity level) 下组态

的。 
• “系统 > SMTP 客户端 > 接收方”(System > SMTP Client > Recipient) 下至少存在一个条目，

且“发送”(Send) 设置已激活。

说明

该页面包含以下框：

• SMTP 客户端 (SMTP Client)
启用或禁用 SMTP 客户端。

• SMTP 服务器地址 (SMTP Server Address)
输入 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全限定域名）。

该表包含以下列：

• Status
指定是否要使用该 SMTP 服务器。

• SMTP 服务器地址 (SMTP Server Address)
显示 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全限定域名）。

• 发送方电子邮件地址 (Sender Email Address)
输入在电子邮件中指定的发送方电子邮件地址。 
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• 用户名 (User Name)
如有必要，可输入用于在 SMTP 服务器上进行验证的用户名。

• 密码 (Password)
如有必要，可输入用于在 SMTP 服务器上进行验证的密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入密码。

• 端口 (Port)
输入可用来访问 SMTP 服务器的端口。

出厂设置： 
– 25（无）

– 465（SSL/TLS 和 StartTLS）
• 安全性 (Security)

指定将电子邮件从设备传送到 SMTP 服务器时是否加密。仅当 SMTP 服务器支持所选设置

时才可实现。  

说明

双因素验证 (2FA)
不支持双因素验证。 

– SSL/TLS
– StartTLS 
– 无 (None)

电子邮件以未加密形式传送。

• 测试 (Test) （仅在线时可用）

向组态的接收方发送一封测试电子邮件。

• 测试结果 (Test result)（仅在线时可用）

显示电子邮件是否发送成功。如果发送不成功，消息中会包含可能的原因。 

接收人 (Recipient)
在此页面上指定发生事件时电子邮件的接收方。 
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说明

该页面包含以下框：

• SMTP 服务器 (SMTP Server)
指定发送电子邮件所使用的 SMTP 服务器。 

• SMTP 收件方的电子邮件地址 (Email address of the SMTP recipient)
输入设备会将电子邮件发送到的电子邮件地址。

该表包含以下列：

• SMTP 服务器 (SMTP Server)
显示与条目相关的 SMTP 服务器的 IP 地址或 FQDN（Fully Qualified Domain Name，完全

限定域名）。

• 发送 (Send)
当启用时，设备将向此接收方发送一封电子邮件。 

• SMTP 收件方的电子邮件地址 (Email address of the SMTP recipient)
显示电子邮件地址，发生故障时，设备会将电子邮件发送到该地址。

SNMP

常规

SNMP 组态

在该页面对 SNMP 进行基本设置。根据希望应用的功能启用相应的复选框。
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说明

该页面包含以下框：

• SNMP
从下拉列表中选择 SNMP 协议。可能的设置如下：

– “-”（已禁用）

已禁用 SNMP。
– SNMPv1/v2c/v3

支持 SNMPv1/v2c/v3。

说明

注意版本 1 和 2c 的 SNMP 不包含任何安全机制。

– SNMPv3
仅支持 SNMPv3。

• SNMPv1/v2c 只读 (SNMPv1/v2c Read-Only)
如果启用此选项，则 SNMPv1/v2c 仅可读取 SNMP 变量。

说明

团体字符串

由于安全考虑，请勿使用标准值“public”或“private”。请在初始安装之后更改团体字符串。

建议团体字符串的 小长度为 6 个字符。

出于安全原因，只能通过 SNMPv1/v2c Read Community String 对 SNMPCommunityMIB 
的对象进行有限访问。通过 SNMPv1/v2c Read/Write Community String，可以对 
SNMPCommunityMIB 进行完全访问。

• SNMPv1/v2c Read Community String
输入框输入 SNMP 协议的读访问团体字符串。

• SNMPv1/v2c Read/Write Community String
输入 SNMP 协议的读写访问团体字符串。

• SNMPv3 用户移植 (SNMPv3 User Migration)
– 已启用

如果启用该功能，会生成一个可移植的 SNMP 引擎 ID。可以将已组态的 SNMPv3 用户

传送至不同的设备。

如果启用该功能并将设备的组态加载到另一个设备，将保留组态的 SNMPv3 用户。

– 已禁用

如果禁用该功能，会生成一个设备特定的 SNMP 引擎 ID。要生成此 ID，需要使用设备

的代理 MAC 地址。不得将此 SNMP 用户组态传送至其它设备。

如果将设备的组态加载到另一个设备，将删除所有组态的 SNMPv3 用户。
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• SNMP 引擎 ID (SNMP Engine ID)
显示 SNMP 引擎 ID。

• SNMP 代理侦听端口 (SNMP Agent Listen Port)
指定 SNMP 代理等待 SNMP 查询所使用的端口。标准端口 161 为默认端口。 
可以选择输入标准端口 162 或 1024 … 49151 或 49500 ... 65535 范围内的端口号。

SNMPv3 用户

用户特定的安全设置   
在此页面上，可以创建新的 SNMPv3 用户以及修改或删除现有用户。基于用户的安全模型采

用用户名概念；换言之，所有帧中都会加入用户 ID。发送方和接收方均会检查此用户名和

适用的安全设置。

说明

该页面包含以下框：

• 用户名 (User Name)
输入可自由选择的用户名。输入相关数据之后，不可以再修改该名称。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 用户名 (User Name)
显示已创建的用户。

• 验证协议 (Authentication Protocol)
指定验证协议以为其存储密码。

可使用以下设置：

– 无 (None)
– MD5
– SHA

• 加密协议 (Encryption Protocol)
指定加密协议以为其存储密码。此下拉列表仅在已选择验证协议后方可启用。

可使用以下设置：

– 无 (None)
– DES
– AES
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• 身份验证密码 (Authentication Password)
在第一个输入框中输入身份验证密码。该密码必须至少 1 个字符， 多 32 个字符。

说明

密码的长度

作为实现 优安全性的重要举措，我们建议，密码的 小长度为 6 个字符，且应包含特

殊字符、大/小写字母和数字。 

• 验证确认密码 (Authentication Password Confirmation)
重复输入以确认密码。 

• 隐私密码 (Privacy Password)
输入加密密码。该密码必须至少 1 个字符， 多 32 个字符。

说明

密码的长度

作为实现 优安全性的重要举措，我们建议，密码的 小长度为 6 个字符，且应包含特

殊字符、大/小写字母和数字。 

• 隐私密码确认 (Privacy Password Confirmation)
再次输入加密密码以进行确认。

SNMPv3 用户与组的映射

组成员的组态

在该 WBM 页面上将用户分配给 SNMPv3 组。每个用户只能是一个组的成员。

说明

该页面包含以下框：

• 组名称 (Group Name)
输入将分配给该用户的组。

• 用户名 (User Name)
选择要成为指定组成员的用户。下拉列表仅包含尚未分配给组的用户。
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 组名称 (Group Name)
显示 SNMPv3 组。如果尚未为组定义访问权限，只能稍后再更改组名称。

• 用户名 (User Name)
显示属于该组成员的用户。

SNMPv3 访问

安全设置和权限分配

SNMP 版本 3 允许在协议级分配权限，以及身份验证和加密。安全等级和读/写权限按照组

来定义。这些设置会自动应用到组内的每个成员。

说明

可为组分配不同安全等级的不同访问权限。如果没有为某一安全等级定义访问权限，对于使

用该安全等级的组的成员来说，不能对设备进行访问。

说明

该页面包含以下框：

• Group Name
选择组的名称。

• Security Level
选择要为其定义组访问权限的安全等级（身份验证、加密）：   
– No Auth/no Priv.

未启用验证/未启用加密。

– Auth/no Priv.
已启用验证/未启用加密。

– Auth/Priv.
已启用验证/已启用加密。
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该表包括以下列：

• Select
选择要删除的行。

• Group Name
显示定义的组名称。

说明

指定了组名称和安全等级之后，在组创建之后再无法对其进行修改。如果要更改组名称

或安全等级，将必须删除该组并重新创建，然后重新指定新名称。

• Security Level
显示组态的安全等级。

• Read View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以对具有指定 Security Level 的组成员分配读访问权限。

• Write View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以对具有指定 Security Level 的组成员分配写访问权限。

说明

要实现写访问，还需启用读访问。

• Notify View Name
输入一个 SNMPv3 视图，以供具有已定义安全等级的组成员在进行 SNMP 通知时使用。

SNMPv3 视图

SNMPv3 视图的组态

在此页面中组态 SNMP 视图的参数。

说明

控制 SNMPv1 和 SNMPv2c 访问

在内部使用预组态的 SIMATICNETRD 和 SIMATICNETWR 视图控制 SNMPv1 和 SNMPv2c 访
问。如果删除或更改这些视图，会直接影响 SNMPv1 和 SNMPv2c 访问。
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说明

该页面包含以下框：

• 视图名称 (View Name)
选择要组态的视图名称。始终需要将 SNMPv3 视图分配给 SNMPv3 访问。因此，需要在

“SNMP Access”选项卡的表中输入新的 SNMPv3 视图。

• MIB 树 (MIB Tree)
选择将用于 SNMPv3 视图的 MIB 区域的 Object Identifier (OID)。可用选项如下：

– iso
– std
– member-body
– org
– mgmt
– private
– snmpV2
下拉列表仅包含常用的 OID。如果需要使用未列出的特定 OID 的组态，可通过 CLI 使
用 snmp view 命令进行组态。该 OID 随后会显示在 WBM 的概览表中。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 视图名称 (View Name)
SNMPv3 视图的名称。

• MIB 树 (MIB Tree)
SNMPv3 视图的 MIB 区域的 OID。

• 视图类型 (View Type)
可用选项如下：

– 包含 (Included)
MIB OID 及其下级节点是 SNMPv3 视图的组成部分。可以访问相应的 MIB 对象。

– 排除 (Excluded)
MIB OID 及其下级节点不是 SNMPv3 视图的组成部分。不能访问相应的 MIB 对象。

通知

如果发生报警事件，设备 多可同时向十个不同的管理站发送 SNMP 通知（陷阱和通知信

息）。仅对“事件”(Events) 菜单中指定的事件发送通知。
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说明

该页面包含以下框：

• SNMPv1 陷阱 (SNMPv1 Traps)
启用或禁用 SNMPv1 陷阱的发送。此设置将影响 SNMPv1 陷阱的所有接收方，对 
SNMPv2c 和 SNMPv3 通知的接收方无影响。

• SNMPv1/v2c Trap Community String
输入用于发送 SNMPv1/v2c 通知的团体字符串。

• SNMPv3 通知用户 (SNMPv3 Notify User)
选择接收 SNMPv3 通知的用户。

• SNMPv3 通知安全等级 (SNMPv3 Notify Security Level)
选择要用于 SNMPv3 通知的安全等级（验证、加密）。为此，必须组要用户和访问权限。

可用选项如下：

– 无验证/无加密 (no Auth/no Priv)
未启用验证/未启用加密。

– 验证/无加密 (Auth/no Priv)
已启用验证/未启用加密。

– 验证/加密 (Auth/Priv)
已启用验证/已启用加密。

• 通知接收方类型 (Notification Receiver Type)
接收方类型指定 SNMP 版本和通知类型。SNMP Inform 通知必须由接收方确认，SNMP 陷
阱则无需如此。可用选项如下：

– SNMPv1 Trap
– SNMPv2c Trap
– SNMPv2c Inform
– SNMPv3 Trap
– SNMPv3 Inform

• 通知接收方地址 (Notification Receiver Address)
输入设备发送 SNMP 通知的接收方站 IP 地址。 多可指定十个不同的接收方。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 通知接收方地址 (Notification Receiver Address)
如有必要，请更改站的 IP 操作数地址。

• 通知接收方类型 (Notification Receiver Type)
显示指定的接收方类型。
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• SNMP 引擎 ID (SNMP Engine ID)
要为其发送 SNMPv3 Inform 通知的 SNMP 引擎的 ID。只能为接收方类型“SNMPv3 Inform”
组态此参数。

• 通知 (Notification)
启用或禁用 SNMP 通知的发送。已输入但未选择的工作站不会接收 SNMP 通知。

说明

如果表行呈灰显，则表示相应通知已通过 CLI 组态，因此只能通过 CLI 删除。

系统时间

手动时间

手动设置系统时间

在此页面上设置系统的日期和时间。要使用该设置，请启用“手动设置时间”(Manual time 
setting)。

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

• 手动设置时间 (Time Manually)
启用或禁用手动时间设置。如果启用该选项，则可编辑“系统时间”(System Time) 输入框。

• 系统时间 (System Time)
按“MM/DD/YYYY HH:MM:SS”格式输入日期和时间。

• 使用 PC 时间 (Use PC Time)
单击该按钮以使用 PC 的时间设置。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)
显示上一次时钟同步发生的时间。

如果无法实现时钟同步，该框会显示“未设置日期/时间”(Date/time not set)。
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• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)
该框显示上次时钟同步是如何执行的。

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间 

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步。

• 夏令时 (Daylight Saving Time)
显示夏令时切换是否已激活。

– 激活（偏移量 + 1 h）
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。您可在 WBM 选择区域的顶部看到当前

系统时间。设置的时间继续在“系统时间”(System Time) 框中显示。

– 未激活（偏移量 + 0 h）
不会更改当前系统时间。

DST 概述

夏令时切换

在此页面中，您可以创建新的夏令时切换条目。该表显示了现有条目的概览。

说明

该表包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• DST 编号 (DST No.)
显示条目编号。

如果创建新的条目，会创建一个带有唯一编号的新行。 
• 名称 (Name)

显示条目名称。
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• 年 (Year)
显示条目的创建年份。

• 起始日期 (Start Date)
显示夏令时的起始月、日和时间。 

• 结束日期 (End Date)
显示夏令时的结束月、日和时间。

• 重复日期

输入“Rule”类型后，激活了夏令时的周期将以周、日、月和时钟的形式显示。输入“日

期”(Date) 类型后，将显示“-”。
• 状态 (State)

显示条目的状态：

– 已启用 (Enabled)
条目已正确创建。 

– 无效 (Invalid)
新建条目，但起始和结束日期完全相同。

• 类型 (Type)
显示如何进行夏令时切换：

– 日期 (Date)
输入固定日期作为夏令时切换的时间。 

– 重复 (Recurring)
定义夏令时切换的规则。

DST 组态

组态夏令时切换

在此页面中，您可以组态夏令时切换条目。切换到夏令时或标准时间后，可以按当地时区正

确设置系统时间。可定义夏令时切换规则，也可指定固定日期。

说明

说明

此页面包含的内容取决于您在“类型”(Type) 框中做出的选择。

始终都会显示“DST 编号”(DST No.)、“类型”(Type) 和“名称”(Name) 框。
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• DST 编号 (DST No.)
选择条目的类型。

• 类型 (Type)
选择夏令时切换方式： 
– 日期 (Date)

您可以设置固定日期作为夏令时切换的时间。此设置适用于没有夏令时切换管理规则

的地区。

– 重复 (Recurring)
可以定义夏令时切换的规则。此设置适用于夏令时起始和结束日期始终为特定工作日

的地区。

• 名称 (Name)
输入条目名称。名称 长为 16 个字符。

选择“日期”(Date) 时的设置

可设置夏令时开始和结束的固定日期。

• 年 (Year)
输入夏令时切换的年份。

• 起始日期 (Start Date)
输入以下值作为夏令时的起点：

– 日 (Day)
指定日期。

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

• 结束日期 (End Date)
输入以下值作为夏令时的终点：

– 日 (Day)
指定日期。

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。
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选择“重复”(Recurring) 时的设置

可以创建夏令时切换规则。

• 起始日期 (Start Date)
输入以下值作为夏令时的起点：

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

– 周 (Week)
指定周。

可以选择一个月中的第 1 周到第 4 周或 后一周。

– 工作日 (Weekday)
指定工作日。

• 结束日期 (End Date)
输入以下值作为夏令时的终点：

– 时 (Hour)
指定小时。

– 月 (Month)
指定月份。

– 周 (Week)
指定周。

可以选择一个月中的第 1 周到第 4 周或 后一周。

– 工作日 (Weekday)
指定工作日。

SNTP 客户端

可以采用多种方法设置设备的系统时间。每次只能采用一种方法。激活一种方法后，将自动

禁止之前激活的方法。

SNTP（Simple Network Time Protocol，简单网络时间协议）用于在网络中同步时间。SNTP 
服务器在网络中发送适当的帧。     

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。
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要求

要接收 SNTP 帧，请启用“安全”(Security) >“防火墙”(Firewall) >“预定义 IPv4 规
则”(Predefined IPv4 rules) 下的条目“系统时间”(System Time)。 

说明

该页面包含以下框：

• SNTP 客户端 (SNTP Client)
启用后，设备将接收 SNTP 服务器的系统时间。

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示由设备接收的当前日期和当前标准时间。如果指定了时区，则会相应调整时间信息。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)（仅在线时可用）

显示上一次发生时钟同步的时间。

• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)（仅在线时可用）

显示上次时钟同步的执行方式。可能的类型如下：

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

• 时区 (Time Zone)
在此框中，以“+/- HH:MM”的格式输入所使用的时区。时区与 UTC 标准世界时间相关。

相应调整“当前系统时间”(Current System Time) 框中的时间。

• 夏令时 (Daylight Saving Time)（仅在线时可用）

显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。您可在 WBM 选择区域的顶部看到当前

系统时间。

设置的时间继续在“系统时间”(System Time) 框中显示。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。
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• SNTP 模式 (SNTP Mode)
从下拉列表中选择同步模式。可能的类型如下：

– Poll
如果选择该模式，则会显示文本框“SNTP 服务器地址”(SNTP Server Address)、“SNTP 服
务器端口”(SNTP Server Port) 和“轮询间隔 [s]”(Poll Interval[s])，以便进一步进行组

态。若使用该同步类型，设备会激活，并向 SNTP 服务器发送时间查询。

在此模式下，支持 IPv4 和 IPv6 地址。

– Listen
若使用该同步类型，设备不会激活，但会接收传递时钟的 SNTP 帧。文本框“SNTP 服
务器地址”(SNTP Server Address) 和“SNTP 服务器端口”(SNTP Server Port) 中的设置在

此模式下无效。

在此模式下，仅支持 IPv4 地址。

说明

在“Listen” SNTP 模式下的 SNTP 客户端和 NTP 服务器不能同时启用。

• 轮询间隔 [s] (Poll Interval[s])
在此输入两次时间查询间的时间间隔。在此框中输入查询间隔的秒数值。可能的值介于 16 
到 16284 秒之间。

• SNTP 服务器地址 (SNTP Server Address)
输入 IP 地址（FQDN，完全限定域名）或 SNTP 服务器的主机名。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• SNTP 服务器地址 (SNTP Server Address)
显示 IP 地址（FQDN，完全限定域名）或 SNTP 服务器的主机名。

• SNTP 服务器端口 (SNTP Server Port) 
输入 SNTP 服务器的端口。

可用的端口如下：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
• 主 (Primary)

为第一个创建的 SNTP 服务器设置此复选标记。如果已创建多个 SNTP 服务器，将首先查

询主服务器。
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NTP 客户端

如果需要使用 NTP 进行时钟同步，可以在此做相关设置。

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。

要求

要接收 NTP 帧，请启用“安全”(Security) >“防火墙”(Firewall) >“预定义 IPv4 规
则”(Predefined IPv4 rules) 下的条目“系统时间”(System Time)。 

说明

• NTP 客户端 (NTP Client)
启用后，设备将接收 NTP 服务器的系统时间。

• 仅限安全 NTP 客户端 (Secure NTP Client only)
启用后，设备将接收安全 NTP 服务器的系统时间。该设置适用于所有服务器条目。

要启用安全 NTP 客户端，需要对用于验证的参数（密钥 ID、散列算法和密钥）进行组态。

安全 NTP 服务器上必须具有这些条目。

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示由工业以太网交换机接收的当前日期和当前标准时间。如果指定了时区，则会相应

调整时间信息。

• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)（仅在线时可用）

显示上一次发生时钟同步的时间。

• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)（仅在线时可用）

显示上次时钟同步的执行方式。可用方法如下：

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步
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• 时区 (Time Zone)
以“+/- HH:MM”的格式输入所使用的时区。时区与 UTC 标准世界时间相关。

相应调整“当前系统时间”(Current System Time) 框中的时间。

• 夏令时 (Daylight Saving Time)（仅在线时可用）

显示夏令时切换是否已激活。

– active (offset +1 h)
系统时间已更改为夏令时；即增加了一小时。您可在 WBM 选择区域的顶部看到当前

系统时间。

设置的时间继续在“系统时间”(System Time) 框中显示。

– inactive (offset +0 h)
不会更改当前系统时间。

• NTP 服务器索引 (NTP Server Index)
选择 NTP 服务器的索引。按照 NTP 服务器索引的顺序查询 NTP 服务器。应用 先找到的

服务器时间。如果接收到层值较小的 NTP 服务器的时间帧，则应用该时间。切换到较小

层值的时间大约需要 30 分钟。

在表中，组态 NTP 服务器：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• NTP 服务器索引 (NTP Server Index)
与特定 NTP 服务器条目对应的编号。

• NTP 服务器地址 (NTP Server Address)
输入 NTP 服务器的 IP 地址、FQDN（完全限定域名）或主机名。 

• NTP 服务器端口 (NTP Server Port)
输入 NTP 服务器的端口。

可能的端口包括：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
• 轮询间隔 (Poll Interval)

指定两次查询间的时间间隔。时间间隔越大，设备时间的准确性就越差。

可能的值介于 64 到 2592000 秒（30 天）之间。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3428 编程和操作手册, 11/2022



以下列仅与安全 NTP 客户端相关。如果未选中复选框“仅限安全 NTP 客户端”(Secure NTP 
Client only)，则这些框呈灰色显示：

• 密钥 ID (Key ID)
输入验证密钥的 ID。 

• 散列算法 (Hash Algorithm)
指定验证密钥的格式。 

• 密匙 (Key)
输入验证密钥。密钥长度取决于散列算法。

– DES：8 个 ASCII 字符

– MD5：ASCII 16 – 128 个字符

– SHA1：ASCII 20 – 128 个字符

• 密钥确认 (Key Confirmation)
重复输入验证密钥。

SIMATIC 时间客户端

通过 SIMATIC 时间客户端设置时间

在此页面上，可以使用 SIMATIC Time Client 组态时间同步。

说明

为避免时间跳跃，需确保网络中只有一台时间服务器。

说明

• SIMATIC Time Client
选中此复选框可启用设备作为 SIMATIC 时间客户端。

• 当前系统时间 (Current System Time)（仅在线时可用）

显示当前系统时间。
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• 上次同步时间 (Last Synchronization Time)（仅在线时可用）

显示上一次发生时钟同步的时间。

• 上次同步机制 (Last Synchronization Mechanism)（仅在线时可用）

显示上次时钟同步的执行方式。可用方法如下：

– 未设置 (Not set)
未设置时间。

– 手动 (Manual)
手动设置时间

– SNTP
使用 SNTP 自动进行时钟同步

– NTP
使用 NTP 自动进行时钟同步

– SIMATIC
使用 SIMATIC 时钟帧自动进行时钟同步

NTP 服务器

在此 WBM 页面中，将设备组态为 NTP 服务器或“NTP（安全）”类型的 NTP 服务器。其它

设备可以通过此 NTP 服务器调用该设备提供的时间。这意味着所提供的设备独立于与外部

时间服务器的连接。

说明

时间同步

设备还应组态为 NTP 客户端，以便将连接的设备与正确的时间同步。作为 NTP 客户端时，设

备从外部时间服务器获取精确时间，并作为 NTP 服务器将该时间分配给其 NTP 客户端。

NTP 服务器不会发送带有时间信息的循环消息，而只响应相应的请求。作为客户端的功能设置

（时区和夏令时）不会影响设备作为服务器发送的时间信息。

要求

要接收 NTP 帧，请启用“Security > Firewall > Predefined IPv4 rules”下的条目“System Time”。 
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说明   
该页面包含以下框：

• NTP Server
启用或禁用 NTP 服务器的服务。 

说明

在“Listen” SNTP 模式下的 SNTP 客户端和 NTP 服务器不能同时启用。

• Interface
指定使用 NTP 传送时间的接口。

该表格包括以下列

• Select
选择要删除的行。

• Interface
通过此接口，可使用 NTP 传输时间。

• Listen
启用后，其他设备可通过此接口调用时间。 

• Server Port
输入 NTP 服务器的端口。

可能的端口包括：

– 123（标准端口）

– 1025 到 36564
• Secure

启用此项后，NTP 服务器变为“NTP（安全）”类型的 NTP 服务器。

以下列仅与“NTP（安全）”相关。否则，这些框不能编辑：

• Key ID
输入验证密钥的 ID。 

• Hash Algorithm
指定验证密钥的格式。 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3431



• Key
输入验证密钥。密钥长度取决于散列算法。

– DES：8 个 ASCII 字符

– MD5：ASCII 16 – 128 个字符

– SHA1：ASCII 20 – 128 个字符

• Key Confirmation
输入验证密钥进行确认。

自动注销

在该页面，设置在用户不活动后自动从 WBM 或 CLI 注销所需经过的时间。

如果您已自动注销，需要重新登录。

说明

不从 CLI 自动注销

如果在设置时间后未终止连接，请检查 Telnet 客户端上“保持连接”的设置。 
如果“保持连接”间隔时间短于所组态的时间，则即使未传输任何用户数据也将保持连接。

例如，您为自动注销设置了 300 秒，为“保持连接”功能设置了 120 秒。在这种情况下，每 
120 秒发送一次数据包，以保持连接。 
• 禁用保持连接机制（间隔时间 = 0）

或

• 将时间间隔设置得足够高，以便保证在不传送数据时终止下级连接。

说明

• Web Based Management
以秒为单位输入自动从 WBM 注销的时间。如果输入值 0，则禁用自动注销。

• CLI (TELNET, SSH) 
以秒为单位输入自动从 CLI 注销的时间。如果输入值 0，则禁用自动注销。
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按钮

功能

SELECT/SET 按钮用于：

• 重启

• 加载新固件

• 复位为出厂设置

有关功能的详细说明，请参见设备操作说明。

可在此页面中限制该按钮的功能。

说明

可用功能包括：

• 重启/恢复出厂默认设置 (Restart/Restore Factory Defaults)
禁用时，SELECT/SET 按钮不能用于重启或恢复出厂默认设置。 

小心

启动期间，按钮功能“重启/恢复出厂默认设置”(Restart/Restore Factory Defaults) 处
于激活状态

如果在组态中禁用此功能，则仅将在运行期间禁用。重启（例如断电后重启）时，在组

态加载前此功能将处于激活状态，因而设备可能无意间被复位为出厂设置。这可能导致

网络运行意外中断，因为设备随后需要进行重新组态。另外，插入的 PLUG 也会被删除

并恢复至出厂时的状态。

尽管在组态手册中功能已禁用，也仍可在“保养和维护”部分中找到有关如何将设备恢

复为出厂默认设置的详细信息。 

Syslog 客户端

在此页面中组态 Syslog 客户端。可以指定以非加密形式还是加密形式将 Syslog 消息

发送至 Syslog 服务器。

发送 Syslog 条目的要求

• 已启用 Syslog 客户端。

• 在“System > Events > Configuration”下，已针对相关事件激活“Syslog”。 
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• 接收 Syslog 消息的网络中存在 Syslog 服务器。 
• 在设备上输入了 Syslog 服务器的 IP 地址或 FQDN (Fully Qualified Domain Name)。

说明

该页面包含以下框：

• Syslog Client
启用或禁用 Syslog 客户端。

• Syslog Server Address
输 Syslog 服务器的 IP 地址或 FQDN (Fully Qualified Domain Name)。

该表包含以下列：

• Select
选择要删除的行。

• Syslog Server Address
显示 Syslog 服务器的 IP 地址、FQDN (Fully Qualified Domain Name) 或主机名。

• Server Port
输入要使用的 Syslog 服务器端口。

• TLS
– Enabled 

基于 TCP 以 TLS 加密形式发送 syslog 消息。 
– Disabled 

基于 UDP 以非加密形式发送 syslog 消息。

故障监视

电源

组态是否通过消息系统监视电源。根据硬件型号，会有一个或两个电源连接器（电源 1/电源 
2）和一个 PoE 电源。带冗余电源时，应对每个单独的进线线路分别组态监视。   
当所监视的连接（电源线路 1、电源线路 2 或 PoE）未通电或所施加的电压过低时，消息系

统将发出故障信号。 

说明

设备的操作说明中包含允许的工作电压限值。
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如果出现故障，设备的错误 LED 将点亮。当前未决错误显示在“信息 > 错误”(Information 
> Errors) 中。

此外，在结果日志表中输入对应的错误消息。事件日志表的内容显示在“信息 > 日志表> 事
件日志”(Information > Log Tables> Event Log) 中。

监视电源的设置

• 线路 1 (Line 1)
启用或禁用对电源连接器 1 的监视。

• 线路 2 (Line 2)
启用或禁用对电源连接器 2 的监视。

• PoE
启用或禁用对以太网供电的监视。

链路变化

连接状态变化的故障监视组态

在此页面上组态出现网络连接状态变化时是否触发错误信息。   
如果启用连接监视，则发出错误信号 
• 当端口上应当有链路却已缺失时。

• 或者当端口上不应有链路却检测到链路时。

错误会导致信号触点触发并使设备的故障 LED 点亮。取决于组态，错误可能会触发一个陷阱、

一封电子邮件或事件日志表中的一个条目。
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显示框说明

表 1 包含以下列：

• 第 1 列 (1st column) 
显示设置对于所有端口有效。

• 设置 (Setting)
选择所需设置。可用选项如下：

– “-”（禁用）

– Up
– Down
– 无变化：表 2 中的设置保持不变。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列

• 端口 (Port)
显示可用端口。端口由模块号和端口号组成，例如，端口 0.1 表示模块 0，端口 1。

• 设置 (Setting)
选择设置。可做以下选择：

– Up
当端口变为激活状态时触发错误处理。

（从“Link down”到“Link up”）
– Down

当端口变为未激活状态时触发错误处理。

（从“Link up”到“"Link down”）
– “-”（禁用）

不触发错误处理。

移动无线电

在此页面上，可组态在 SIM 卡状态发生变化时是否触发错误消息。   
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说明

该表格包括以下列：

• SIM 卡 (SIM card)
显示可用 SIM 卡。

• 设置 (Setting)
从下拉列表中选择设置。可做以下选择：

– “-”（禁用）

不触发错误处理。

– SIM 缺失 (SIM missing)
如果未插入 SIM 卡，则会触发故障排除。错误会导致设备上的故障 LED 点亮。

PLUG

组态

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

注意

切勿在运行期间插拔 PLUG。

只有在设备关闭情况下才可以插拔 PLUG。
设备以 1 秒的间隔检查 PLUG 是否存在。如果检测到 PLUG 被卸下，则会重启。如果在设

备中插入了具有许可证的有效 PLUG，设备会在重启后切换到预定的错误状态。在这种情况

下，SCALANCE M 会禁用可用的无线电。

若设备先前组态了 PLUG，则该设备再无法在缺少此 PLUG 的情况下使用。为再次使用该设

备，请将设备重置为出厂设置。
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组态相关信息

此页面提供了有关 PLUG 上存储的组态的详细信息。还可以将 PLUG 复位为出厂默认设置或

向其中加载新内容。

说明

只有在单击“设置值”(Set Values) 按钮后，才会执行此操作。

此操作无法撤销。

如果进行选择之后您决定不执行此功能，则单击“刷新”(Refresh) 按钮。随后将再次从设备

中读取此页面数据，并会取消选择。

说明

插入的 PLUG 组态与旧固件版本不兼容

在安装旧固件版本的过程中，组态数据可能丢失。此时，设备在安装固件后，将使用出厂设

置复位。

在这种情况下，如果在设备中插入了 PLUG，则设备重启后，由于 PLUG 仍具有之前 新固

件的组态数据，因此状态为“NOT ACCEPTED”。这样，您便可以返回之前的 新固件而不丢

失任何组态数据。 
如果不再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用“系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或重

写 PLUG。

说明

该表格包括以下行：

• 状态 (State)
显示 PLUG 的状态。可能的状态包括：

– ACCEPTED
设备中存在具有有效且适当组态的 PLUG。

– NOT ACCEPTED
插入的 PLUG 上的组态无效或不兼容。

– NOT PRESENT
设备中未插入 PLUG。

– FACTORY
PLUG 已插入，但不包含组态。如果在操作过程中对 PLUG 进行了格式化，则也会显示

此状态。

– MISSING
未插入 PLUG。将在需要许可证的设备上组态功能。

• 设备组 (Device Group)
显示先前使用该 PLUG 的 SIMATIC NET 产品线。
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• 设备类型 (Device Type)
显示先前使用该 PLUG 的产品线的设备类型。

• 组态版本 (Configuration Revision)
组态结构的版本。此信息与设备支持的组态选项相关，而与具体的硬件配置无关。因此，

在添加或移除附加组件（模块或扩展器）时，此版本信息不会改变，但是如果更新固件，

则该信息可能会发生改变。

• 文件系统 (File System)
显示 PLUG 上的文件系统类型。

• 文件系统大小 [字节] (File System Size [bytes])
显示 C-PLUG 上文件系统的 大存储能力。

• 文件系统利用率 [字节] (File System Usage [bytes])
显示 C-PLUG 文件系统中已使用的存储空间。

• PLUG 上的固件 (Firmware on PLUG)
启用该功能（默认）后，固件将会存储在 PLUG 上。这意味着可通过 PLUG 自动进行固件

升级/降级。“信息”(Info) 框显示固件是否存储在 PLUG 上。

• 信息字符串 (Info String)
显示有关之前使用该 PLUG 的设备的所有附加信息，例如：订货号、型号标识以及硬件

与软件的版本。显示的软件版本与上次更改了组态的版本相对应。状态为“NOT ACCEPTED”
时，将显示有关问题原因的更多信息。

如果已将 PLUG 组态为 PRESET PLUG，则该信息字符串会作为附加信息显示在此处的第一

行。有关创建和使用 PRESET PLUG 的更多详细信息，请参见“保养和维护”部分。

• 修改 PLUG (Modify PLUG)
选择所需的设置。用户可使用以下选项更改 PLUG 上的组态：

– 将当前组态写入 PLUG (Write current configuration to PLUG) 
只有 PLUG 的状态为“NOT ACCEPTED”或“FACTORY”时该选项才可用。

设备内部闪存中的组态将复制到 PLUG。  
– 将 PLUG 擦除为出厂默认设置 (Erase PLUG to factory default)

删除 C-PLUG 中的所有数据并触发低级格式化功能。  

许可证

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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注意

操作期间请勿卸下或插入 C-PLUG/KEY-PLUG！

只有在设备关闭情况下才可以插拔 PLUG。
设备以 1 秒的间隔检查 PLUG 是否存在。如果检测到 PLUG 被卸下，则会重启。如果在设

备中插入了有效 KEY-PLUG，设备会在重启后切换到预定的错误状态。在这种情况下，

SCALANCE W 会禁用可用的无线接口。

若设备先前组态了 PLUG，则该设备再无法在缺少此 PLUG 的情况下使用。为再次使用该设

备，请将设备重置为出厂设置。

说明

插入的 PLUG 组态与先前版本不兼容

在安装先前版本的过程中，组态数据可能丢失。在这种情况下，安装固件后，设备会使用出

厂设置启动。如果此时设备中插入了 PLUG，则重启后，由于 PLUG 仍具有之前 新固件的

组态数据，因此状态为“NOT ACCEPTED”。这样，您便可以返回之前的 新固件而不丢失任

何组态数据。 
如果不再需要 PLUG 上的原始组态，则可使用“系统 > PLUG”(System > PLUG) 手动删除或重

写 PLUG。

KEY-PLUG 许可证的相关信息

C-PLUG 只能存储设备的组态。除组态外，KEY-PLUG 还包含一个可启用 SIMATIC NET 设备的

特定功能的许可证。

说明

信息仅在线时可用

只有与设备存在在线连接时才可在此页面上查看信息。
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说明

• 状态 (State)
显示 KEY-PLUG 的状态。可能的状态包括：

– ACCEPTED
设备中的 KEY-PLUG 包含合适且有效的许可证。

– NOT ACCEPTED
插入的 KEY-PLUG 的许可证无效。

– NOT PRESENT
设备中未插入 KEY-PLUG。

– MISSING
设备中未插入状态为“FACTORY”的 KEY-PLUG 或 C-PLUG。将在需要许可证的设备上组

态功能。

– WRONG
插入的 KEY-PLUG 不适用于设备。

– UNKNOWN
KEY-PLUG 的内容未知。

– DEFECTIVE
KEY-PLUG 的内容包含错误。

• 订货号 (Article number)
显示 KEY-PLUG 的订货号。KEY-PLUG 可用于各种功能增强和各种目标系统。

• 序列号 (Serial Number)
显示 KEY-PLUG 的序列号。

• 信息字符串 (Info String)
显示有关之前使用该 KEY-PLUG 的设备的所有附加信息，例如：订货号、型号标识以及硬

件与软件的版本。显示的软件版本与上次更改了组态的版本相对应。状态为“NOT 
ACCEPTED”时，将显示有关问题原因的更多信息。 

说明

保存组态时，将同时保存当时设备中是否插入了 KEY-PLUG 的信息。之后，只有插入了具

有相同订货号/许可证的 KEY-PLUG 时，该组态才起作用。
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Ping

IP 网络中地址的可达性

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

通过 ping 功能，可检查特定地址在网络中是否可到达。

说明

该页面包含以下框：

• 目标地址 (Dest. address)
输入设备的 IPV4、IPv6 地址或 FQDN（完全限定域名）。

• 重复 (Repeat)
输入 ping 请求的数量。

• DNS 分辨率 (DNS Resolution)
选择要用于解析已输入 FQDN 的 IP 地址类型。

– 自动

在该模式下，会自动选择 IP 地址类型。

– IPv4
将在 IPv4 地址中解析已输入的 FQDN。

– IPv6
将在 IPv6 地址中解析已输入的 FQDN。

• IPv6 的输出接口 (Out Interface for IPv6)
仅在目标地址为组播或链路本地地址时才要求做出此选择。

– “-”（出厂设置）

– 选择相应的 IPv6 接口。

• Ping
单击该按钮可启动 ping 功能。

• Ping 输出 (Ping Output)
该框会显示 ping 功能的输出。

• 删除 (Delete)
单击该按钮可删除 ping 输出。
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DCP Discovery

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

搜索可通过选定接口访问的设备

在此页面上，可以选择一个接口并搜索可通过该接口访问以及支持 DCP 的设备。“DCP 发现”

仅搜索与接口位于同一子网中的设备，搜索后，将可访问设备列在表格中。在此表格中，可

以检查并调整设备的网络参数。要识别和组态设备，请采用发现组态协议 (DCP)。 

说明

DCP 发现

此功能仅适用于与 TIA 接口相关联的 VLAN。可在“第 3 层 > 子网 > 组态”(Layer 3 > Subnets > 
Configuration) 中组态 TIA 接口。

要求：

要调整网络参数，DCP 需要对设备具有写访问权限。如果访问受到写保护，则无法组态网络

参数。

在 SCALANCE 设备上的“系统 > 组态”(System > Configuration) 中组态访问。 

说明

该页面包含以下框：

• 超时 (Timeout)
 指定闪烁时间。经过该时间后，停止闪烁。

• 自有 LED 闪烁 (Blink Own LEDs)
使自有设备的 LED 闪烁。 

• 接口 (Interface)
选择所需接口。 

• 浏览 (Browse)
开始搜索可通过选定接口访问的设备。 
搜索完成后，将可访问设备列在表格中。该表 多列出 100 个条目。
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该表格包括以下列：

• 端口 (Port)
显示访问设备所需的端口。  

• MAC 地址 (MAC Address)
显示设备的 MAC 地址。

• 设备类型 (Device Type)
显示设备所属的产品系列或产品组。

• 设备名称 (Device Name)
如有必要，请更改 PROFINET 设备名称。

设备名称必须符合 DNS 标准。如果未使用设备名称，则该框为空。

• IP 地址 (IP Address)
如有必要，请更改设备的 IPv4 地址。 
IPv4 地址在网络中应唯一并与网络匹配。IPv4 地址 0.0.0.0 表示尚未设置 IPv4 地址。 

• 子网掩码 (Subnet mask)
如有必要，请更改设备的子网掩码。 

• 网关地址 (Gateway Address)
如有必要，请更改网关的 IPv4 地址。

• 状态设备名称 (Status Device Name)
– None: 未使用设备名称。

– Discovered:使用设置的设备名称。

– Configured:为设备分配了新的设备名称。 
• 状态 IP 地址 (Status IP Address)

– Discovered/IP: 设备使用静态 IPv4 地址。

– Discovered/DHCP: 设备已从 DHCP 服务器获取 IPv4 地址。

– Configured: 为设备分配了新的 IPv4 地址。 
• 超时 (Timeout)

指定闪烁时间。经过该时间后，停止闪烁。

• 闪烁 (Flash)
使所选设备的端口 LED 闪烁。 
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SMS

综述

为使设备能够发送 SMS 消息，需输入无线移动网络提供商或服务提供商的特定 SMS 中心（短

信服务中心，SMS-C）。 
• 如果使用标准 SMS 中心，则无需在此页面上进行任何组态。SIM 卡已包含正确信息。

• 如果不使用标准 SMS 中心，可以在此页面上将存储的标准 SMS 中心呼叫号码替换为其他

号码。这具体取决于您的合约。

说明

该页面包含以下框：

• 当前 SMS 服务中心电话号码 (Current SMS service center call number)（仅在线时可用）

显示存储的 SMS 中心呼叫号码。 
• 覆盖 SMS 服务中心电话号码 (Override SMS service center call number)

输入 SMS 中心呼叫号码（包括国家/地区区号）。使用“设置值”(Set Values) 确认输入，

以将呼叫号码存储在 SIM 卡上。如果呼叫号码显示在“当前 SMS 服务中心电话号

码”(Current SMS service center call number) 中，则表示存储的 SMS 中心呼叫号码已被

覆盖且输入框已被清空。

说明

更改生效后，移动无线连接将短时间中断。更改 多占用一分钟。

事件 SMS
如果发生事件，设备可自动发送 SMS 消息。 
要求：

• 在“系统 > 事件 > 组态”(System > Events > Configuration) 中，已针对相关事件启用

“SMS”。

说明

该页面包含以下内容：

• 启用事件 SMS (Enable Event SMS)
启用后，设备会发送一条 SMS 消息。
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在“自定义数字量输入的 SMS 消息”(Customize SMS messages for Digital Input) 区域中，指

定数字量输入的 SMS 文本。

• 数字量输入 (Digital input)
显示可用数字量输入。

• 上升沿 (Rising edge)
输入数字量输入信号从 0（低电平）变为 1（高电平）时发送的 SMS 文本。 

• 下降沿 (Falling edge) 
输入数字量输入信号从 1（高电平）变为 0（低电平）时发送的 SMS 文本。 

说明

SMS 文本允许的字符

文本中允许使用以下字符：

• 0123456789
• A...Z a...z
• 空格

• ! % & / ( ) = * + < > ' , . -

• 发送选项 (Sending Option)
指定发送 SMS 文本的时间。

– 无 (None)
将禁用该功能。

– 仅上升沿 (Rising only)
仅在数字量输入信号从 0（低电平）变为 1（高电平）时发送 SMS 文本。

– 仅下降沿 (Falling only)
仅在数字量输入信号从 1（高电平）变为 0（低电平）时发送 SMS 文本。

– 两者 (Both)
在两种情况下均会发送 SMS 文本。

• 电话号码 (Phone Number)
输入接收人的完整电话号码（包括国家区号）。 

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
• 选中要删除的行中的复选框。

• 编号 (No)
显示电话号码的唯一编号。 
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• 发送 (Send)
指定设备是否向此接收方发送 SMS 消息。

• 电话号码 (Phone Number)
显示接收方的电话号码。

SMS 命令消息

命令还可随 SMS 消息一起发送。在此页面上指定可以控制设备的对象。指定电话号码或发

送方 ID 作为标识。发送方 ID 可以是 IP 地址或 DNS 名称等。 
例如，通过 SMS 命令，可以建立与 SINEMA RC 服务器等应用的 VPN 连接。为此，SINEMA RC 
服务器发送包含所需命令的唤醒 SMS 消息。更多相关信息，请参见组态手册《SCALANCE 
M-800 基于 Web 的管理》的“SMS 命令”部分或入门指南。

要获取包含状态的回复 SMS，还必须在页面组态接收方的电话号码。

说明

该页面包含以下内容：

• 启用命令 SMS (Enable command SMS)
启用或禁用 SMS 命令消息的接收。

• 电话号码/发送方标识符 (Call number/Sender identifier)
指定发送方 ID 或电话号码（包含国家/地区代码）。如果单击“创建”(Create) 按钮，会创

建一个具有唯一编号的新行。

在电话号码中，可以使用星号 (*) 占位符替换右侧的任何数字。占位符只能位于数字序

列的末尾处。

示例： 
+ 49177545* 表示以 0177545 开头的所有电话号码。

说明

请注意，使用占位符“*”时，将接受来自各种电话号码的命令文本消息 (SMS)。因此，我

们建议用户尽可能使用更加严格的输入。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 编号 (No.)
显示条目的唯一编号。 
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• 电话号码/发送方标识符 (Call number/Sender identifier)
显示发送方 ID 或电话号码。 

• 系统/继电器 (System/Relay)
指定将从该发送方接收哪个类别 (System / Relay) 命令。更多相关信息，请参见组态手册

《SCALANCE M-800 基于 Web 的管理》的“SMS 命令”部分。

SMS 继电器（传出）

使用 SMS 消息发送功能，与设备的以太网接口相连的应用可发送 SMS 消息。要发送 SMS 消
息，应用必须通过以太网接口与设备建立 TCP/IP 连接。通过此 TCP/IP 连接，应用将 SMS 文
本传输至设备，然后设备将文本打包在 SMS 消息中发送。

SMS 文本的格式

文本通过 TCP/IP 连接以帧的形式传输到设备。帧必须采用以下格式：

用户名#密码#命令代码#序列号;呼叫号码;消息:
示例：user#password#105#01;0049xxxxxxxxx;my SMS text:

• 用户名

输入用户名以检查发送 SMS 消息的权限。 多 10 个字符。

• 密码

输入该用户名的密码。 多 10 个字符。

• 命令代码

用于从本地网络发送 SMS 消息的命令。105 为固定值，不可修改。

• 序列号

序列号用于同时分配多个请求。当前不支持此功能。

序列号由 01 至 99 之间的两位数字字符组成。
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• 呼叫号码

SMS 接收方的呼叫号码， 多 40 个字符。允许使用国际号码 (+49)。
• 消息

SMS 文本， 多 160 个字符

说明

发送 SMS 消息所允许的字符

文本中允许使用以下字符：

• 0123456789
• A...Z a...z
• 空格

•  ! " % & / ( ) = ? * + < > ' , . -

说明

该页面包含以下内容：

• 启用 SMS 继电器（传出）(Enable SMS Relay (Outgoing))
启用或禁用从本地网络发送 SMS 消息。

• 用户 (User)
输入以 SMS 消息形式发送文本前必须包括的用户名。 

• 密码 (Password)
输入以 SMS 消息形式发送文本前必须包括的密码。 

• 密码（确认）(Password (Confirmation))
重新输入密码以进行确认。

• 服务器端口号 (Server Port Number)
输入服务器接收 SMS 所用的的端口。

SMS 继电器（传入）

与设备的以太网接口相连的应用可接收 SMS 消息。要接收 SMS 消息，应用必须通过以太网

接口与设备建立 TCP/IP 连接。设备将接收 SMS 命令消息，并将其所包含的文本转发给应

用。  
SMS 文本的格式

文本通过 TCP/IP 连接以帧的形式发送到应用。帧必须采用以下格式：

用户名#密码#命令代码#序列号;呼叫号码;消息:
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示例： user#password#105#01;0049xxxxxxxxx;my SMS text:

• 用户名

输入用户名以检查 SMS 消息的接收情况。 多 10 个字符。

• 密码

输入该用户名的密码。 多 10 个字符。

• 命令代码

向本地网络发送 SMS 消息的命令。此值固定为 105。
• 序列号

序列号用于同时分配多个请求。当前不支持此功能。

序列号由 01 至 99 之间的两位数字字符组成。

• 呼叫号码

多 40 个字符的 SMS 命令消息发送方的电话号码。允许使用国际号码 (+49)。
• 消息

SMS 文本， 多 160 个字符。

说明

发送 SMS 消息所允许的字符

文本中允许使用以下字符：

• 0123456789
• A...Z a...z
• 空格

•  ! " % & / ( ) = ? * + < > ' , . -

说明

该页面包含以下内容：

• 连接名称 (Connection Name)
输入继电器连接的唯一名称。 

• IP 地址 (IP Address)
输入接收方的 IP 地址。将向该 IP 地址发送帧。

• 端口号 (Port Number)
输入帧将发送至的目标端口。 

• 用户名 (Username)
输入用户名以检查消息的接收情况。在帧中输入用户名。
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• 密码 (Password)
输入该用户名的密码。 

• 密码（确认）(Password (Confirmation))
重新输入密码以进行确认。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 连接名称 (Connection Name)
显示继电器连接的名称。

• IP 地址 (IP Address)
显示接收方的 IP 地址。

• 端口号 (Port Number)
显示端口。

• 用户名 (Username)
显示帧所含的用户名。 

发送 SMS 消息

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

此功能直接通过设备发送 SMS 消息。允许测试基于 SMS 的服务，例如 Email2SMS。  
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说明

该页面包含以下内容：

• 接收方的电话号码 (Call number of the receiver)
输入接收方的完整电话号码（包括国家区号）  

• 文本 (Text)
输入 SMS 文本。

说明

发送 SMS 消息所允许的字符

文本中允许使用以下字符：

• 0123456789
• A...Z a...z
• 空格

•  ! " % & / ( ) = ? * + < > ' , . -

• 发送 SMS 消息 (Send SMS messages)
设备将 SMS 发送给接收方。 

DNS

DNS 客户端

在该页面上指定设备是使用网络提供商的 DNS 服务器还是其它 DNS 服务器。

DNS 服务器（域名系统）可将域名分配给某个 IP 地址，以便唯一标识设备。如果启用此设置，

设备可以作为 DNS 客户端与 DNS 服务器通信。
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说明

该页面包含以下框：

• DNS 客户端 (DNS Client)
根据是否将设备用作 DNS 客户端来启用或禁用。

• 使用的 DNS 服务器 (Used DNS Servers)
– learned only

设备仅使用 DHCP 分配的 DNS 服务器。

– manual only
设备仅使用手动组态的 DNS 服务器。DNS 服务器必须连接到 Internet。 多可组态两

个 DNS 服务器。

– all
设备使用所有可用的 DNS 服务器。

• DNS 服务器地址 (DNS Server Address)
输入 DNS 服务器的 IP 地址。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• DNS 服务器地址 (DNS Server Address)
显示 DNS 服务器的 IP 地址。

• 来源 (Origin)
显示 DNS 服务器的组态方式为手动还是由 DHCP 分配。

DNS 代理

设备为本地网络提供 DNS 服务器。如果在本地应用中输入设备的 IP 地址作为 DNS 服务器，

则设备将从其缓存响应 DNS 请求。 
如果设备不识别某个域地址的 IP 地址，则将查询转发到外部 DNS 服务器。设备在缓存中保

存域地址的时长取决于要寻址的主机。除 IP 地址外，对外部 DNS 服务器的 DNS 请求也会延

长此信息的保存时长。 
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说明

该页面包含以下框：

• 启用 DNS 代理 (Enable DNS Proxy)
启用或禁用 DNS 服务器的代理。 

• Cache Name Errors (NXDOMAIN)
启用或禁用缓存 NXDOMAIN 响应。如果启用该选项，DNS 服务器未知的域名将保留在缓

存中。 

DNS 记录

在此页面中组态 DNS 地址目录。为此，输入与 FQDN 关联的 IPv4 地址。  
设备会检查是否存在 DNS 请求的条目，并将 URL 转换为相应的 IPv4 地址。 

说明

该页面包含以下框：

• 启用 DNS 记录 (Enable DNS Records)
启用时，将使用此地址目录。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 域 (Domain)
输入 FQDN (Fully Qualified Domain Name)。

• IP 地址 (IP Address)
输入相应的 IPv4 地址。

• 注释 (Comment)
在需要时，输入注释。

DDNS 客户端

DDNS（Dynamic Domain Name System，动态域名系统）是一个 Internet 服务，该服务允

许将一个固定主机名设置为一个代表动态变化 IP 地址的假名。 
DDNS 客户端会同步分配的 IP 地址与在 DDNS 提供商方面注册的主机名。这意味着始终可通

过相同的主机名对设备进行访问。
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要求： 
• 授权使用 DDNS 服务的用户名和密码。

• 已注册主机名，例如 example.no-ip.com
• 已启用 UDP 端口 53 用于 DNS，但不用于 NAT。

说明

该表格包括以下列：

• 服务 (Service)
显示支持哪些提供商。

• 启用 (Enabled)
启用后，设备登录到 DDNS 服务器。 

• 主机 (Host)
输入您和 DDNS 提供商约定用来代表设备的主机名，例如 example.no-ip.com。

• 用户名 (User Name)
输入设备登录 DDNS 服务器所使用的用户名。

• 密码 (Password)
输入分配给用户的密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
确认密码。

DHCP

DHCP 客户端

如果设备组态为 DHCP 客户端，则它将启动 DHCP 请求。作为对查询的回复，设备将从 DHCP 
服务器接收 IPv4 地址。服务器管理从它分配 IPv4 地址的地址范围。还可以对服务器进行组

态，使得客户端发出请求后，总是接收到同一个 IPv4 地址。
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说明 
该页面包含以下框：

• “保持连接”(Keep Alive)
启用此项后，IP 地址在发生连接故障时被保留，不会复位为 0.0.0.0。默认情况下“保持

连接”处于启用状态。如果禁用“保持连接”，则 IP 地址会在发生通信故障时复位为 
0.0.0.0。

• DHCP 客户端组态请求（选项 66 和 67）(DHCP Client Configuration Request (Opt. 66, 
67))
启用后，DHCP 客户端使用这些选项从 TFTP 服务器（选项 66）下载组态文件（选项 
67）。重新启动后，设备将使用组态文件中的数据。

说明

组态文件和固件版本

组态文件用于存储和读入固件版本（例如 4.3）中的组态数据。使用低于 4.2 的固件版本

创建的组态文件无法读入到固件版本为 4.3 的设备。 

说明

如果下载组态文件，这会触发系统重启。如果当前运行的组态和所下载组态文件中的组

态不同，则系统将重启。

确保不再设置选项“DHCP 客户端组态请求（选项 66 和 67）”(DHCP Client Configuration 
Request (Opt. 66, 67))。

• DHCP 模式 (DHCP Mode)
指定 DHCP 客户端登录其 DHCP 服务器所需的标识符类型。

– 通过 MAC 地址 (via MAC Address)
基于 MAC 地址识别设备。

– 基于 DHCP 客户端 ID (via DHCP Client ID)
基于自由定义的 DHCP 客户端 ID 识别设备。

– 基于系统名称 (via System Name)
基于系统名称进行标识。如果系统名称的长度为 255 个字符，则 后一个字符不用于

识别设备。

– 基于 Iaid 和 Duid (via Iaid and Duid)
借此，DHCP 客户端可登录支持 IPv4 和 IPv6 并行工作的 DHCP 服务器。 
通过 IAID 和 DUID 进行识别，并且能精确地识别出设备的一个 IP 接口。 
IAID（接口关联标识符）：至少为每个 IP 接口生成一个 IAID。在 DHCP 客户端重新启

动时 IAID 保持不变。

DUID（DHCP 唯一标识符）：对服务器和客户端进行唯一性识别，适用于设备的所有 IP 
接口。重启后，DUID 保持不变。 
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该表格包括以下列：

• Interface
与设置相关的接口。

• DHCP
为相关接口启用或禁用 DHCP 客户端。

• IAID 值 (IAID Value)
接口（DHCP 客户端）基于 DHCP 服务器自行识别时所使用的值。

DHCP 服务器

可将设备用作 DHCP 服务器。从而可自动为相连的设备分配 IP 地址。既可以通过指定的地址段

（池）动态分布 IP 地址，也可以将一个特定的 IP 地址分配给一个特定设备。

在此页面上指定地址段，设备接收该地址段的任一 IP 地址。在“静态租用”(Static Leases) 中
组态 IP 地址的静态分配。

说明

删除 DHCP 服务器绑定

如果禁用或删除 IPv4 地址段，或重启 DHCP 服务器，则 DHCP 服务器绑定将被删除，请参见

“信息 > DHCP 服务器”(Information > DHCP Server)。

要求

将所连设备组态成从 DHCP 服务器中获取 IP 地址。
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说明

该页面包含以下框：

• DHCP 服务器 (DHCP Server)
启用或禁用设备上的 DHCP 服务器。

说明

为避免 IPv4 地址发生冲突，在网络中只能将一个设备组态为 DHCP 服务器。

如果要在 VRRP 组的设备上运行 DHCP 服务器，请注意“第 3 层 (IPv4/IPv6) > VRRP/VRRPv3 
> 路由器”(Layer 3 (IPv4/IPv6) > VRRP/VRRPv3 > Router) 部分的信息。

• 提供地址前使用 ICMP 回送进行探测 (Probe address with ICMP echo before offer)
选中后，DHCP 服务器会检查是否已经分配 IP 地址。为此，DHCP 服务器会向特定 IPv4 地
址发送 ICMP 回送消息 (ping)。如果未收到应答，则会分配 IPv4 地址。

说明

如果是静态分配，则将不会执行该检查。

说明

如果网络中存在回送服务默认被禁用的设备，则可能发生 IPv4 地址冲突。为避免这种情

况发生，请为这样的设备分配 IPv4 地址段以外的 IPv4 地址。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

•  池 ID (Pool ID)
显示 IPv4 地址段编号。如果单击“创建”(Create) 按钮，会创建一个具有唯一编号的新行

（池 ID）。

• 接口 (Interface)
选择一个 IP 接口或路由器端口。IPv4 地址通过此接口动态分配。

分配要求接口的 IPv4 地址处于 IPv4 地址段子网范围内。否则，接口不会分配任何 IPv4 地
址。

• 启用 (Enable)
指定是否会使用此 IPv4 地址段。

说明

如果启用 IPv4 地址段，在此 DHCP 选项卡和其它 DHCP 选项卡中的设置将呈灰显状态，不

能进行编辑。
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• 子网 (Subnet)
输入与 IPv4 地址匹配的子网掩码。使用 CIDR 表示法。

• 低位 IP 地址 (Lower IP address)
输入用于指定动态 IPv4 地址段起始的 IPv4 地址。此 IPv4 地址必须处于为“子网”(Subnet) 
组态的网络地址范围内。

• 高位 IP 地址 (Upper IP address)
输入用于指定动态 IPv4 地址段结束的 IPv4 地址。此 IPv4 地址必须处于为“子网”(Subnet) 
组态的网络地址范围内。

• 租用时间（秒） (Lease Time (sec))
指定分配的 IPv4 地址保持有效的秒数。当经过有效时间段的一半后，DHCP 客户端可延

长所分配 IPv4 地址的有效时间。当整个时间段过期后，DHCP 客户端需要请求新的 IPv4 
地址。

DHCP 选项

在此页面上指定 DHCP 服务器支持的 DHCP 选项。RFC 2132 中定义了各种 DHCP 选项。 

描述

该页面包含以下框：

• 池 ID (Pool ID)
选择所需的地址段。

• 选项代码 (Option Code)
输入所需 DHCP 选项的编号。 

说明

支持的 DHCP 选项

支持 DHCP 选项 1、2、3、4、5、6、42、66、67。

创建 IPv4 地址段后，会自动创建 DHCP 选项 1、3、6、66 和 67 。除了选项 1 以外，其

他选项均可被删除。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 池 ID (Pool ID)
显示地址段编号。
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• 选项代码 (Option Code)
显示 DHCP 选项的编号。 

• 使用接口 IP (Use interface IP)
指定是否使用设备的内部 IP 地址。

• 值 (Value)
输入要传输至 DHCP 客户端的 DHCP 参数。内容取决于 DHCP 选项。

值 选项名称  
1 子网掩码 子网掩码自动输入。 该选项无法删除。

2 偏移时间 协调世界时 UTC 的偏移时间。以秒为单位输入十六进制格式的偏

移时间。  
3 路由器 DHCP 客户端的子网中路由器

的 IPv4 地址。如果设备本身

就是路由器，则使用接口的 
IPv4 地址。

可指定多个 IPv4 地址，地址之间

以逗号分隔。

4 时间服务器 可用于 DHCP 客户端的时间服

务器 IPv4 地址。

5 名称服务器 可用于 DHCP 客户端的名称服

务器 IPv4 地址。

6 DNS 服务器 可用于 DHCP 客户端的 DNS 
服务器 IPv4 地址。

如果设备本身就是 DNS 服务

器，则使用接口的 IPv4 地址。

42 NTP 服务器 可用于 DHCP 客户端的 NTP 服
务器 IPv4 地址。

66 TFTP 服务器 可用于 DHCP 客户端的 TFTP 
服务器的 IPv4 地址或主机名。

输入 TFTP 服务器的地址。

67 引导文件的

名称

客户端从 TFTP 服务器下载的

引导文件的名称。

以字符串格式输入引导文件的名

称。

静态租用

在此页面中，指定将为其分配特定 IP 地址的一些设备。基于 MAC 地址、客户端 ID 或 DUID 
分配地址。
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说明

该页面包含以下框：

• 池 ID (Pool ID)
选择所需的地址段。

• 客户端标识方法 (Client Identification Method)
选择用于标识客户端的方法。

– Ethernet MAC
基于该 MAC 地址进行识别。在“值”(Value) 中输入 MAC 地址。MAC 地址由通过连字

符分隔的以十六进制表示的六个字节组成，例如，00-ab-1d-df-b4-1d。
– 客户端 ID

基于自由定义的 DHCP 客户端 ID 进行标识。在“值”(Value) 中输入所需名称。

– DUID
基于 DUID 和 IAID 进行标识。在“值”(Value) 中输入所需名称，例如 00-00-01-
C2-00-01-00-01-00-00-00-72-00-1B-1B-B6-32-9D。

• 值 (Value)
输入所需值。输入内容取决于所选的客户端标识方法。

说明

多 128 个条目。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 池 ID (Pool ID)
显示地址段编号。

• 标识方法 (Identification Method)
显示客户端基于 DHCP 服务器自行识别时所使用的方法。

• 值 (Value)
显示客户端的 MAC 地址、客户端 ID 或 DUID。

• IP 地址 (IP Address)
指定将分配给客户端的 IPv4 地址。IPv4 地址必须在地址段范围内。

• 注释 (Comment)
输入地址分配描述。

大长度为 32 个字符。
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cRSP/SRS

说明

通用远程服务平台 (cRSP)/Siemens 远程服务 (SRS) 是一种远程维护平台，可用于进行远程维

护访问。 
要使用此平台，必须签订附加服务合同并且遵守某些限制条件。如果您对 cRSP/SRS 感兴趣，

请致电当地的 Siemens 联系人或访问 Web 页面 (https://
support.industry.siemens.com/en/en/sc/2281)。

在此页面中根据 URI 语法组态 SRS/cRSP 的访问数据。统一资源标识符 (URI) 在 RFC 3986 中
定义。 

说明

该页面包含以下框：

• 启用 cRSP/SRS 的 DDNS (Enable DDNS for cRSP / SRS)
启用或禁用 cRSP/SRS 的使用。 

• 更新间隔 (Update interval)
输入时间间隔。

• 验证服务器证书 (Validate Server Certificate)
启用后，设备将检查收到的服务器证书的有效性。

该表格包括以下列：

• 索引 (Index)
条目的编号。 

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 方案 (Scheme)
对访问方法和资源类型进行标识。

https：对 Web 页面进行安全访问。

• 授权 (Authority)
包含目标服务器的地址。

• 路径 (Path)
包含到资源的目标路径。目标路径可对应于一个目录名或文件名。 

• 查询 (Query)
查询可包含应用的参数值。

– WAN_IP（关键字）：将 WAN_IP 替换为到目标服务器的设备的当前外部 IP 地址。
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• 片段 (Frag.)
处理资源的本地部分，如 Web 页面的锚属性。

• 状态 (Status)（仅在线时可用）

显示条目上一次 cRSP/SRS 访问的状态。

• 启用 (Enabled)
启用后，使用此条目。

代理服务器

在此页面中，可组态不同组件（例如 SINEMA RC）使用的代理服务器。 

说明

该页面包含以下框：

• 代理名称 (Proxy Name)
输入代理服务器的名称。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 名称 (Name)
显示代理服务器的名称。

• 地址 (Address)
输入代理服务器的 IPv4 地址。

• 类型 (Type)
指定代理服务器的类型。 
– HTTP：仅限通过 HTTP 进行访问的代理服务器。

– SOCKS：通用代理服务器

• 端口 (Port)
输入运行代理服务器的端口。 
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• 验证方法(Auth. Method)
指定验证方法。 
– None

无验证

– Basic
标准验证。以未加密方式发送用户名和密码。

– NTLM (NT LAN Manager)
验证依据为 NTLM 标准（Windows 用户登录）

• 用户名 (User Name)
输入用于访问代理服务器的用户名。

• 密码 (Password)
输入用于访问代理服务器的密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入该密码以进行确认。

SINEMA RC
在此页面中，可组态对 SINEMA RC 服务器的访问。

说明

此功能只能与 PLUG 配合使用。

说明

该页面包含以下内容：

• Enable SINEMA RC
– Enabled：

建立与已组态 SINEMA RC 服务器之间的连接。这些框不能编辑。

– Disabled：
框可进行编辑。将终止任何现有连接。 

“Server settings”区

• SINEMA RC Address
输入 SINEMA RC 服务器的 IPv4 地址或 FQDN（完全限定域名）。

• SINEMA RC Port
输入可用来访问 SINEMA RC 服务器的端口。
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“Server Verification”区

• Verification Type
– 识别码：基于识别码验证服务器身份。

– CA 证书：基于 CA 证书验证服务器身份。

• Fingerprint
仅在使用“Fingerprint”设置时才需要。输入设备的指纹。在调试 SINEMA RC 服务器期间

分配识别码。设备基于识别码检查相关 SINEMA RC 服务器是否正确。更多相关信息，请

参见 SINEMA RC 服务器的操作说明。

• CA Certificate
仅在使用“CA Certificate”设置时才需要。选择用于签署服务器证书的服务器的 CA 证书。

只能选择已加载的 CA 证书。

“Device Credentials”区

• Device ID
输入设备 ID。在 SINEMA RC 服务器上组态设备时分配设备 ID。更多相关信息，请参见 
SINEMA RC 服务器的操作说明。

• Device Password
输入设备登录 SINEMA RC 服务器时所使用的密码。在 SINEMA RC 服务器上组态设备时分

配密码。更多相关信息，请参见 SINEMA RC 服务器的操作说明。

• Device Password Confirmation
重新输入密码以进行确认。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3465



“Optional Settings”区

• Auto Firewall/NAT Rules
– Enabled

自动为 VPN 连接创建防火墙和 NAT 规则。允许在已组态的导出子网和可通过 SINEMA 
RC 服务器访问的子网之间进行连接。按照在 SINEMA RC 服务器中的组态实施 NAT 设置。

可以在“Security > Firewall > Predefined IPv4”下启用 SINEMA RC 对设备特定服务的访

问。

– Disabled
需要自行创建防火墙和 NAT 规则。

• Type of connection
指定 VPN 连接的类型。有关更多详细信息，请参见“VPN 连接建立”部分。

– Auto
设备会采用 SINEMA RC 服务器的设置。可在“Remote connections > Devices”中组态 
SINEMA RC 服务器上的设置。有关此主题的详细信息，请参见“SINEMA RC 服务器”

操作说明。

– Permanent
忽略 SINEMA RC 服务器的设置。设备与 SINEMA RC 服务器建立 VPN 连接。VPN 隧道

永久建立

– Wake-up SMS (only with M87x/MUM85x)
忽略 SINEMA RC 服务器的设置。当设备收到命令 SMS 消息（唤醒 SMS 消息）时，设

备将尝试与 SINEMA RC 服务器建立连接。前提是，在“System > SMS > SMS Command”
中，指定将从何处接收“系统”类别的 SMS 命令。

– Digital Input
忽略 SINEMA RC 服务器的设置。如果发生“数字量输入”事件，设备将尝试与 SINEMA 
RC 服务器建立 VPN 连接。前提是该“数字量输入”事件已转发给 VPN 连接。为此，在

“System > Events > Configuration”中，激活“Digital In”事件的“VPN Tunnel”。
– Digital Input 和 Wake-up SMS（仅限 M87x/MUM85x）

忽略 SINEMA RC 服务器的设置。如果发生“Digital In”事件，或者设备收到 SMS 命令

时，将尝试与 SINEMA RC 服务器建立 VPN 连接。

• Use Proxy
指定是否通过代理服务器与定义的 SINEMA RC 服务器建立连接。只能选择在“System > 
Proxy Server”中组态的代理服务器。

• Autoconfiguration Interval [min]
指定向 SINEMA RC 服务器发送查询之前所经过的时间（以分钟为单位）。通过该查询，

设备检查 SINEMA RC 服务器上是否有更新版本的固件文件或连接设置是否已更改。

如果输入值 0，则该功能被禁用。

• Timeout [min]
指定以分钟为单位的持续时间。如果未发生任何数据交换，则在该时间结束后，VPN 隧
道将自动终止。
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Cloud Connector
在此页面上，可以组态用于与 TIA Portal 云连接器通信的参数。

说明

• 使用通过 VPN 解决方案（例如 SINEMA RC）集成在产品中的“TIA Portal 云连接器”。

• 为了防止网络节点未经授权访问“TIA Portal 云连接器服务器”，请在“安全 > 防火墙 > 预定
义的 IPv4 规则”(Security > Firewall > Pre-defined IPv4 Rules) 下启用“云连接器”(Cloud 
Connector) 项。

要求

• 若要将传入数据包转发到设备，须启用预定义的 IPv4 规则“云连接器”(Cloud Connector)。

说明

该页面包含以下内容：

• 操作 (Operation)
– 启用

启用集成的 TIA Portal 云连接器。

– 禁用 (Disabled)
禁用集成的 TIA 云连接器。

– 基于 DI 启动 (start on DI)
如果在“系统 > 事件 > 组态”(System > Events > Configuration) 下为事件“数字量输

入”(Digital input) 启用了“云连接器”(Cloud Connector)，则通过数字量输入 (DI) 控制

启用。如果此设置未启用，则该事件不会传递到 TIA Portal 云连接器。

• 端口 (Port)
通过此端口建立与 TIA Portal 云连接器的通信。 

• 协议 (Protocol)
此协议用于访问工厂网络。 
– 通过 VLAN 的 PROFINET

在下表中定义 VLAN 接口。

仅适用于 M804PB
– 通过 MPI/DP 的 PROFIBUS
– PROFINET-PROFIBUS 
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下表仅适用于 PROFINET：
• 接口 (Interface)

仅限于组态了子网的 VLAN。

• 激活

启用后，此 VLAN 用于 PROFINET。
• “复位参数”(Reset parameter)（仅在线时可用）

将接口的属性重置为默认值。

组态备份

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

组态数据包备份

在此页面上，可以保存组态备份。

创建的备份以文件类型“ConfigPackBackup”来保存。在“系统 > 加载和保存 > HTTP/
TFTP”(System > Load&Save > HTTP/TFTP) 页面，可将组态备份保存到客户端 PC 或从这里进

行加载。

说明

该页面包含以下框：

• 名称

输入备份的名称。

该表包含以下各列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 名称

显示备份名称。
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• 大小 [字节] (Size [bytes])
首行“Available memory”显示备份可用的设备存储器空间。创建备份后，可用的存储器空

间相应地减少。其它行显示每个备份的大小。

• 恢复

点击“恢复”(Restore) 按钮在设备上加载相关备份。

连接检查

连接检查

可在此页面激活监视连接的 ping 测试。在 ping 测试期间，设备会以固定时间间隔向已组态

的目标地址发送 ICMP 回送请求包 (ping)。如果此目标地址未作出响应，则设备会再次尝试

访问目标地址。如果所有 ping 尝试（重试）都不成功，则认为 ping 测试失败或无法对组进

行访问。如果无法访问组，则设备会在所选接口上启动已组态的操作。如果已执行所有 5 个
操作或重新启动后，设备将再次启动第一个操作。 

说明

• Enable Connection Check
启用或禁用用于监视连接的 ping 测试。 

“Group”表包含以下各列：

• Group Identifier
组的索引。 

• Name
为组指定名称。该条目作为列名显示在“Action”表中。

• Source Interface
指定用于监视目标地址可访问性的接口。

• Interval
指定进行 ping 测试的时间间隔。 

• TTL (Time to live)
指定 TTL 值。 
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• Retries
指定 ping 的重试频率。 
ping 重试间隔为 100 ms。如果 ping 重试次数过多，可能会导致时间延迟。

如果任何已组态的地址都没有作出响应，则认为 ping 测试失败（错误）。在“Action”表
中，可以定义是否执行特定操作。

• 1st - 3rd Ping Target
指定用作可访问性参考的目标地址。 

“Group”表包含以下各列：

• Group 1 - 5
如果组态了名称，则将其用作列名。将各组分配给所需的接口。当所有已分配的组都可

访问时，才可将该接口视为可访问。如果只有其中一个组不可访问，则在所选接口上执

行已组态的操作。 
• Action for

选择执行操作的接口。

• 1st Action - 5th Action
可能的操作包括：

– 无（默认值）

– Restart
重启设备。重新启动后，设备会等待 10 分钟，然后向第一个目标地址发送 ping。 

– Soft-Reset （仅限 M87x/MUM85x）
通过软件重启移动网络引擎 

– Hard-Reset （仅限 M87x/MUM85x）
重启移动网络引擎

– Fallback （仅限 M876 / MUM85x / S615 / M826）
如果主连接失败，将通过备用连接进行数据通信（假设“Connection Fallback”函数已组

态）。

Connection Fallback
“备用连接”功能可通过 2 个接口（如 Internet）连接网络。优先级决定了接口为主连接或

备用连接。如果主连接失败，系统将切换到备用连接如果主连接再次可用，系统将切换回主

连接。要监视主连接，请使用“Connection Check”功能。  
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说明

• 启用连接回滚 (Enable Connection Fallback)
启用或禁用备用功能。

• 优先级 (Priority)
– 1 - 主连接

– 2 - 备用连接

• 接口 (Interface)
指定用于连接的接口。 

• 状态 (Status)
显示连接的状态：

– Active：通过此接口处理数据通信。

– Fallback：如果主连接失败，将通过备用连接处理数据通信。

– Not used：未使用连接。

– Not reachable：如果主连接失败，状态将切换为“Not reachable”。 

TCP 事件

如果启用页面上的“TCP 事件”(TCP Event) 功能，设备将在组态的端口上等待传入 TCP 数据包。

通过比较用户数据进行授权。

TCP 数据包有以下选项： 
• 触发“睡眠模式”功能。

• 开启或关闭数字量输出。 
•  M87x / MUM856：发送 SMS。
如果传入 TCP 数据包包含符合标准的数据，则会执行其中包含的命令。 

TCP 数据包的格式

该命令以符合以下格式的 TCP 数据包发送：
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用户名#密码#CommandCode#Seq-Num;Time;

说明

允许用于用户名和密码的字符

允许使用以下字符：

• 0123456789
• A...Z a...z
•  . -_
此外，密码还允许使用：

• 空格

•  ! " % & / ( ) = ? * + < > ' ,

说明

该页面包含以下内容：

• 启用 (Enable)
启用或禁用 TCP 数据包的接收。要对此进行记录，请在“系统 > 事件”(System > Event) 下
激活“TCP 事件日志”(TCP Event Log)。

• 用户名 (User Name)
输入用户名以检查 TCP 数据包的接收。用户名和密码输入在 TCP 数据包中。

• 密码 (Password)
输入该用户名的密码。 

• 密码确认 (Password Confirmation)
重新输入密码以进行确认。

• 端口号 (Port number)
定义设备等待 TCP 数据包所用的端口。标准端口 26864 为默认端口。 
还可以输入默认端口 26864 或 1 … 65535 范围内的端口号。

说明

预留端口

某些端口被永久预留。确保指定端口尚未使用。有关所用端口，请参见“可用服务列表”。
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该表包含以下列：

• 启用 (Enable)
启用或禁用事件。 

• 事件 (Event)
– 数字量输出

开启或关闭数字量输出。数字输出在重启（关闭）时复位。

通电：

用户名#密码#106#1:
断电：

用户名#密码#106#2:
– Sleep Mode

触发“Sleep Mode”功能：

用户名#密码#107#1;10:
后一个编号指定睡眠时间，单位为分钟。在本示例中，睡眠模式被触发 10 分钟。

– SMS
发送 SMS
用户名#密码#105#01;0049xxxxxxxxx;my SMS text: sleep 

组态接口

以太网

概述

此页面显示设备所有端口的数据传送组态。无法对该页面上的任何内容进行组态。

说明

该表格包括以下列：

• Port
显示可组态端口。此条目是一个链接。如果单击该链接，相应组态页便会打开。

• 端口名称 (Port name)
显示端口的名称。

• 端口类型 (Port Type)（仅限路由）

显示端口的类型。可能的类型如下：

– 交换机端口 VLAN 混合

– 交换机端口 VLAN 中继
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• 状态 (Status)
显示端口是开启还是关闭状态。数据通信只能通过已启用的端口。

• 运行状态 (Operational State)（仅在线时可用）

显示当前运行状态。运行状态取决于已组态的“状态”(Status) 和“链路”(Link)。 
可用选项如下：

– up
已将端口的状态组态为“enabled”，且端口与网络之间存在有效的连接。 

– down 
已将端口的状态组态为“disabled”或“Link down”，或者端口不存在连接。

• Link（仅在线时可用）

显示网络连接状态。有以下连接状态：

– up
端口与网络之间存在有效连接，正在接收“Link Integrity Signal”信号。

– down
链路中断，例如由于所连接设备关闭等原因。

• 模式 (Mode)（仅在线时可用）

显示端口的传输参数。

• Negotiation
显示自动组态是启用还是禁用状态。  

• MAC 地址 (MAC Address)（仅在线时可用）

显示端口的 MAC 地址。

组态

在此页面组态设备的以太网端口。
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说明

该页面包含以下内容：

• 端口 (Port)
选择待组态的端口。

• 状态 (Status)
指示端口处于启用还是禁用状态。

– enabled
端口启用。数据通信只能通过已启用的端口。

– disabled
禁用端口但保持连接。

说明

关闭未使用端口。

– Link down
禁用端口并且中断到伙伴设备的连接。

• 端口名称 (Port name)
输入端口名称。

• MAC 地址 (MAC Address)（仅在线时可用）

显示端口的 MAC 地址。

• 模式类型 (Mode Type)
显示端口的传输速度和传输模式。

可能的设置如下：

– 10 Mbps 全双工 (FD) 或半双工 (HD) 
– 100 Mbps 全双工 (FD) 或半双工 (HD) 
– 自动协商 (Auto negotiation)
如果将模式设置为“自动协商”(Auto negotiation)，则会自动与连接的终端设备或网络组

件协商这些参数。还必须处于“自动协商”(Auto negotiation) 模式下。

说明

在某个端口与伙伴端口互相通讯之前，两端必须具有匹配的设置。

• 模式 (Mode)（仅在线时可用）

显示端口的传输速度和传输模式。显示取决于设置的“模式类型”(Mode Type)。
• Negotiation

显示对伙伴端口连接的自动组态是处于已启用状态还是处于已禁用状态。
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• 端口类型 (Port Type)（仅限路由）

选择端口的类型：

– 交换机端口 VLAN Hybrid (Switch-Port VLAN Hybrid)
端口发送有标记和无标记的帧。它不会自动成为 VLAN 的成员。

– 交换机端口 VLAN Trunk (Switch-Port VLAN Trunk)
端口仅发送有标记的帧，并且自动成为所有 VLAN 的成员。

• 运行状态 (Operational State)（仅在线时可用）

显示当前运行状态。运行状态取决于已组态的“状态”(Status) 和“链路”(Link)。 
可用选项如下：

– up
已将端口的状态组态为“启用”(enabled)，且端口与网络之间存在有效的连接。 

– down 
已将端口的状态组态为“禁用”(disabled) 或“链路中断”(Link down)，或者端口不存

在连接。

• Link（仅在线时可用）

显示网络连接状态。有以下连接状态：

– Up
端口与网络之间存在有效链路，正在接收链路完整性信号。

– Down
链路中断，例如由于所连接设备关闭等原因。

移动无线电

常规

必须有以下访问参数才能访问无线移动网络和无线移动服务。您将从无线移动网络提供商收

到这些访问参数。

可以使用“Mobile data usage”功能控制使用的数据量。
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说明

该页面包含以下内容：

• Enable Mobile Network Interface
启用或禁用移动无线接口。

• PIN
个人标识号

如果启用了移动无线接口，则将查询插入的 SIM 卡的当前有效 PIN。 
输入插入的 SIM 卡的当前有效 PIN。设备还可与无需 PIN 或已取消激活 PIN 查询的 SIM 卡
一起使用。

说明

如果输入错误，SIM 卡将被锁定

请确保正确输入 PIN。如果输入错误的 PIN 超过三次，SIM 卡将被锁定。

可在“Information > Mobile”中检查 SIM 卡的状态。如果“SIM Status”显示“PUK required”，
则表示 SIM 卡已锁定。

可在“Interfaces > Mobile > SIM”下再次释放 SIM 卡。
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• Radio Mode
选择所需的移动网络。可设置以下选项：

– Auto（不适用于 M874-2）
所有服务。 
 设备首先尝试与可用的 快移动无线系统网络建立连接。

– GSM only
EGPRS 和 GPRS 服务。

设备忽略 UMTS 和 LTE 网络并与局部提供 高带宽的 GSM 服务建立连接。

– UMTS only（不适用于 M874-2）
UMTS 和 HSPA 服务。设备忽略 EGPRS、GPRS 和 LTE 服务，与 UMTS 网络建立连接。

– LTE only（仅限 M876-4/MUM85x）
LTE 服务。设备忽略 EGPRS、GPRS 和 UMTS 服务，并与 LTE 网络建立连接。

– 5 G NR + LTE (NSA)（仅限 MUM85x）
5G 新无线电 (NR) 和 LTE 非独立操作 (NSA) 服务

– Only 5 G NR SA（仅限 MUM85x）
– 采用独立操作 (SA) 的 5G 新无线电 (NR) 服务

– EVDO（仅适用于 M876-3）
发展，数据优化。基于 CDMA 的默认网络。 
支持下列子标准：

混合 EVDO
EVDO 1xRTT
EVDO HDR - 高数据速率

– No data connection
无数据连接。该模式适用于设备仅需发送或接收 SMS 消息的情况。

• IP Version
指定设备支持的 IP 版本。

• Authentication Method
选择所需验证方法。 
– CHAP

Challenge Handshake Authentication Protocol 
使用 CHAP 来加密传送用户名和密码。

– PAP
Password Authentication Protocol
使用 PAP 来不加密传送用户名和密码。

– Auto
可使用下列两种方法之一自动传送用户名和密码。CHAP 的优先级较高。如果通信伙

伴不支持 CHAP，也可使用 PAP 传送用户名和密码。

• Allow Data Roaming
启用后，设备会自动登录到可用网络。如果指定的网络无法访问。
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• Mobile data usage
启用后，将监视何时达到定义的限值。定义的限值定义了每月的 大数据量。 
数据量的消耗显示在“Information > Mobile > Data Usage”下。 

• Reset on the day of the month
结算周期并不一定在某个月的第一天开始，而是在合同订立之日开始。 
指定月度结算周期开始的日期。消耗的数据量在此日设置为 0。

• Warning limit [MB]
输入每月数据量的限值。 
此外，当达到指定数据量的 75% 和 100% 时，会收到数据警告。前提是在“System > 
Events > Configuration”下的“Data limit exceeded”事件中启用了所需类型的通知。

• Reset mobile data usage（仅在线时可用）

删除存储的值。

移动无线提供商

APN（Access Point Name，接入点名称）是从无线移动网络访问 Internet 或到私有公司网络

的接入点的名称。APN 是公共还是私有取决于所连接网络的类型。有关 APN 的信息由无线

移动网络提供商提供。

说明

该页面包含以下内容：

• 国家/地区列表 (Country List)（仅在线时可用）

在此列表中选择部署的设备所在的国家/地区。 
• 提供商列表 (Provider List)（仅在线时可用）

从此列表中选择合适的移动无线提供商。该列表取决于所选的国家/地区。

如果移动无线提供商不包含在提供商列表中，请选择“-”。

说明

“仅 5G SA（单机）模式”无线模式

对于“仅 5G SA”无线模式，禁用所有不需要的提供商。

• PLMNID
每家移动无线提供商都有一个全球唯一的标识号，即公共陆地移动网络 ID (PLMN ID)。您

可以在移动无线提供商的文档中或通过其 Internet 页面找到网络 ID。
– 如果已明确操作员的 PLMNID，请输入此编号。 
– 如果不清楚 PLMNID，请在表中的“Manual”下输入数据。  
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• APN
输入 APN 的名称。您可从您的无线移动网络提供商的网站文档中或通过拨打您的移动无

线提供商的热线获得 APN。

• 用户名 (User Name)
输入用户名。一些无线移动网络提供商不使用用户名和/或密码进行访问控制。在这种情

况下，请将输入框留空。

• 密码 (Password)
输入密码。一些无线移动网络提供商不使用用户名和/或密码进行访问控制。在这种情况

下，请将输入框留空。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入密码。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• PLMNID
– 标识号（网络 ID）

显示操作员的 PLMNID。
– 手动（静态 APN）

如果 PLMNID 未知，请输入操作员的 APN。  
– 手动（动态 APN）

仅适用于 M876-4 EU
要求：无线电模式“仅限 LTE”
如果未组态任何数据，则会动态分配 APN。 

• 操作员名 (Operator Name)
输入移动无线提供商的名称。

• APN
输入 APN 的名称。您可从您的无线移动网络提供商的网站文档中或通过拨打您的移动无

线提供商的热线获得 APN。

• 用户名 (User Name)
输入登录 APN 的用户名。一些无线移动网络提供商不使用用户名和/或密码进行访问控制。

在这种情况下，请将输入框留空。

• 密码 (Password)
输入登录 APN 的密码。一些无线移动网络提供商不使用用户名和/或密码进行访问控制。

在这种情况下，请将输入框留空。
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• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入密码。

• 启用 (Enabled)
使用了相关条目。

Connection Check
此功能用于确保保持与移动无线网络的连接。在此页面上，可指定用作连接监视的参考的 
WAN IP 地址。 
设备会定期 (Ping Time Interval) 向已组态的 WAN IP 地址发送回送消息 (ping)。 
例如，如果组态了三个 WAN IP 地址，设备将向第一个 WAN IP 地址发送一个 ping。如果该 
WAN IP 地址可访问，则会发送回复。经过组态的间隔后，设备会发送下一个 ping。如果第

一个 WAN IP 地址不可访问，则设备在经过等待时间 (10 s) 后会再次发送 ping。总共有三个 
ping 发送到此 WAN IP 地址。如果设备在发送第三个 ping 后仍未收到任何回复，则检查第

二个 WAN IP 地址。如果此 WAN IP 地址也无法访问，则会检查下一个 WAN IP 地址。 
如果三个 WAN IP 地址均不可访问，则设备会重新启动移动网络接口并记录此次重新启动，记

录的消息内容为“检测到提供商连接问题。尝试重新连接到提供商。尝试次数：x”(Detected 
a problem with the provider connection. Trying to reconnect to the provider. Attempt no.: 
x)。
x 表示尝试次数。设备总共进行 10 次尝试。重新启动移动网络接口后，设备会等待一段时间，

然后向第一个 WAN IP 地址发送 ping。移动无线接口首次重启后，等待时间为 2 分钟。移动

无线接口每重启一次，等待时间延长 1 分钟。

如果 10 次尝试均失败，设备将重新启动并记录此次重新启动，记录的消息内容为：“检测

到提供商连接问题。与提供商的重新连接无效。设备将立即重启。”(Detected a problem with 
the provider connection. Reconnect to the provider had no effect. Device will restart now.)

说明

始终组态多个 WAN IP 地址。如果只组态一个 WAN IP 地址，单个 WAN IP 地址的偶发性故障

可能导致不断重新建立 WAN 连接。
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说明

该页面包含以下内容：

• 启用连接 Ping (Enable Connection Ping)
启用或禁用此功能。仅在至少已组态一个 IP 地址时才能启用。

• Ping 时间间隔 [s] (Ping Time Interval [s])
指定发送 ping 的时间间隔。

• Ping 目标地址 (Ping Target Address)
输入将用于连接监视的 IPv4 地址或 FQDN 地址。单击“创建”(Create) 在表中保存条目。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 目标地址 (Target Address)
显示 WAN 地址。

DSL
在此页面中，可以组态 DSL 访问以及要用于传输数据包的虚拟连接的参数。 

说明

该页面包含以下内容：

• 启用 DSL 接口 (Enable DSL Interface)
启用或禁用 DSL 接口。 

• 启用 PPPoE 直通 (Enable PPPoE Passthrough)
– 启用

设备用作调制解调器。设置“帐户”(Account)、“密码”(Password) 和“启用强制断

开”(Enable Force Disconnect) 无法编辑。只有已连接的设备可以使用 DSL 连接。此设

备还可处理通过提供商进行的验证（拨号）。

– 禁用

设备用作路由器，通过用户名和密码登录。所有已连接设备均可使用 DSL 连接。

• 用户帐户 (User Account)
输入用户名。您将从您的 DSL 提供商收到用户名。

• 密码 (Password)
输入密码。用户将从 DSL 提供商处收到密码。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3482 编程和操作手册, 11/2022



• 密码（确认）(Password (Confirmation))
重新输入密码以进行确认。

• VCI (Virtual Channel Identifier)
输入虚拟通道的 ID。用户将从 DSL 提供商处接收设置。

• VPI (Virtual Path Identifier)
输入虚拟路径的 ID。用户将从 DSL 提供商处接收设置。  

• 封装 (Encapsulation)
数据包封装在所需协议中。 
可设置以下选项：

– vc-mux (Virtual circuit - multiplexing)
– LLC (Logical Link Control)

• 协议 (Protocol)
指定 Internet 连接的协议。用户可以从 DSL 提供商处获得此信息。

– PPPoE（基于以太网的点对点协议）

PPP 数据封装在以太网帧中。 
– PPPoA（基于 ATM 的点对点协议）

PPP 数据封装在 ATM AAL5（适配层 5）中。如果选择 PPPoA，则禁用“启用 PPPoE 直
通”(Enable PPPoE Passthrough) 设置。 

• 噪声容限增量 DS (Noise Margin Delta DS)
指定背景噪声的容限。 
取值范围：-5dB ... +5dB

• 启用 Vlan ID (Enable Vlan ID)
启用时可组态 VLAN ID。仅当 DSL 访问需要 VLAN ID 技术数据时才需要。 

• VLAN ID
输入用于 DSL 访问的 VLAN ID。用户将从 DSL 提供商处接收设置。

• 强制断开 (Forced Disconnect)
经过一段时间后，DSL 提供商会终止连接。如果要将提供商的强制断开操作更改为在指

定时间（例如，正常办公时间以外的夜间）进行，则可以启用此选项。 
• 强制断开时间 (Time for Forced Disconnect)

指定要将 DSL 提供商的强制断开操作更改到的目标时间。只有在设备上设置了正确的系

统时间，该功能才可用。

输入格式：HH:MM

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3483



SHDSL

概述

此页面显示了 SHDSL 接口的组态。

说明

该页面包含以下内容：

• 启用 PME 聚合功能 (Enable PME Aggregation Function)
PME = Physical Medium Entities 
启用后，将 SHDSL 接口或 2 线制电缆连接在一起，形成传输速率更高的单一连接。 

说明

如果已启用“PME 汇聚”功能，设备的每个接口必须均具有相同的角色。

该表包含以下列：

• 接口 (Interface)
显示可用的 SHDSL 接口。

• 状态 (Status)
显示是否使用该接口。 

• 角色 (Role)
显示 SHDSL 接口的角色：

– 中央局点 (CO)
该接口是中央局点。 

– 客户中断设备 (CPE)
该接口是终端节点设备。 
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• Target SNR
显示信噪比： 
– 可靠性 (10 dB)

可靠传输

– 正常 (6 dB)
正常传输

– 高速 (0 dB)
高速传输

• 端口类型 (Port Type)
显示交换机端口的工作模式：

– Switch-Port VLAN Hybrid
端口接受有标记和无标记的帧。

– Switch-Port VLAN Trunk
端口仅发送有标记的帧，并且自动成为所有 VLAN 的成员。 

组态

在此页面上指定连接的设置和设备的角色。有关设置的更多信息，请参见 ITU-T G.991.2。    

说明

该页面包含以下内容：

• 接口 (Interface)
选择接口。

• 状态 (Status)
指定是否使用该接口。

• 端口类型 (Port Type)
指定交换机端口的工作模式。

– Switch-Port VLAN Hybrid
端口接受有标记和无标记的帧。

– Switch-Port VLAN Trunk
端口仅发送有标记的帧，并且自动成为所有 VLAN 的成员。 

• 角色 (Role)
指定角色：

– Central Office (CO)
该接口是中心局。 

– Customer Premises Equipment (CPE)
该接口是终端节点设备。 
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• 预定义配置文件 (Predefined Profile)
指定用于传送的配置文件。如果使用某个配置文件，则会自动设置以下参数。 
– 带有传送范围的配置文件

如果在校准电缆期间，测量值在该范围内，则建立 SHDSL 连接。

  链路数据传输

速率

小值 - 大值

 

标准 192 - 5696 适用于中长电缆

可靠性 192 - 5696 适用于同时运行多个 SHDSL 连接的情况。

扩展 64 - 15296 适用于较短和较长电缆

– 带固定预设传输速率的配置文件

如果在校准电缆期间，测量值与固定的预设传速速率精确匹配，则建立 SHDSL 连接。 

  链路数据传输速率

固定（高速） 5696
固定（中速） 3072
固定（低速） 512

• 扩展模式 (Extended Mode)
启用或禁用扩展模式。以下框中的选择将因此设置而异。

• PAM
Pulse Amplitude Modulation
指定调制方法。 

• 线路探测 (Line probing)
启用后，根据 ITU-T G.991.2 校准电缆。

• SNR 模型 (SNR Model)
指定计算信噪比的模型。

– 目前情况 (Current Condition)
使用在校准电缆时测得的噪声值。

– 差情况 (Worst Case)
假设噪声值可能发生在电缆束中的多根电缆上。
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• Target SNR
指定信噪比的传输模式。在“信息 > SHDSL”(Information > SHDSL) 下显示当前信噪比。 
– 可靠性 (10 dB)

可靠传输

– 正常 (6 dB)
正常传输

– 高速 (0 dB)
高速传输

• 小链路数据传输率 [kbps] (Min. Link Data Rate [kbps])
指定发送和接收数据的 低传输速率。 
– 自动 (0)

设备根据模式自动调整传输速率。  
– 192 到 5696

将传输速率指定为固定值。

• 高链路数据传输速率 [kbps] (Max. Link Data Rate [kbps])
指定发送和接收数据的 高传输速率。 
– 自动 (0)

设备根据模式自动调整传输速率。  
– 192 到 5696

将传输速率指定为固定值。

• 功率调节 (Power Regulation)
指定发射功率是否降低。

– 禁用 (Disabled)
将禁用该功能。

– 正常 (Normal)
将启用该功能。

– 强制 (Force)
对于 PBO 值，输入衰减值。

• PBO 值 (PBO Value)
Power Back Off Values
输入衰减值。仅当达到该值时，才建立 SHDSL 连接。

– 范围：0 - 31 dB，其中“0”表示无衰减。 

连接检查

此功能用于确保保持与 SHDSL 网络的连接。在此页面上，可指定用作连接监视的参考的 WAN 
IP 地址。 
设备会定期（ping 间隔）向已组态的 WAN 地址发送回送消息 (Ping)。 
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例如，如果组态了三个 WAN IP 地址，设备将向这些 WAN IP 地址发送一个 ping。如果三个 
WAN IP 地址中只有一个无法访问，则会记录以下消息：“Could not reach remote device 
a.b.c.d  (Failure count x)”。“a.b.c.d”代表设备的 IP 地址，“x”代表尝试次数。设备总共进行 5 
次尝试。 
如果 IP 地址可再次访问，则会通过以下消息进行记录：SHDSL 连接检查：“Remote devices 
are reachable again”。
如果 5 次尝试均失败，设备将重新启动并记录此次重新启动，记录的消息内容为：“SHDSL 
connection check: Maximum failure count reached, restarting device”。

说明

该页面包含以下内容：

• 启用连接 Ping (Enable Connection Ping)
启用或禁用此功能。仅在至少已组态一个 WAN 地址时才能启用。

• Ping 时间间隔 [s] (Ping Time Interval [s])
指定发送 ping 的时间间隔。

• Ping 目标地址 (Ping Target Address)
输入将用于连接监视的 WAN IP 地址。单击“创建”(Create) 在表中创建条目。

该表包含以下列：

• 目标地址 (Target Address)
显示 WAN IP 地址。

组态第 2 层功能

组态

组态第 2 层
在此页面中组态被动侦听。

说明

• 被动侦听 (Passive Listening)
在启用后，该功能可确保 RSTP 网络的 BPDU 以透明方式转发并再次返回。否则，将在 
RSTP 和环网之间的连接点形成环路。
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VLAN

常规

在该页面，可以指定设备是否以透明方式转发带有 VLAN 标记的帧（IEEE 802.1D/VLAN 非
感知模式），或者指定设备是否考虑 VLAN 信息（IEEE 802.1Q/VLAN 感知模式）。如果设

备处于“802.1Q VLAN 网桥”模式下，则可以定义 VLAN 并指定端口的使用。

说明

更改代理 VLAN ID
如果组态 PC 通过以太网直接连接到设备，并且您更改了代理 VLAN ID，则更改后无法再通

过以太网访问该设备。

说明

该页面包含以下框：

• 基础网桥模式 (Base Bridge Mode)
选择所需模式。可能的模式如下：

说明

切换“基础网桥模式”(Base Bridge Mode)
请参见“切换基础网桥模式”部分。此部分介绍模式切换对现有组态的影响。

– 802.1 D Transparent Bridge
将设备模式设置为“VLAN 不识别”(VLAN-unaware)。在此模式下，不会更改 VLAN 标
记，而会以透明方式转发这些标记。为 CoS 评估 VLAN 优先级。在此模式下，无法创

建任何 VLAN。仅管理 VLAN 可用：VLAN 1。
– 802.1 Q VLAN Bridge

将设备模式设置为“VLAN 识别”。在此模式下，会将 VLAN 信息考虑在内。

• VLAN ID
输入 VLAN ID。
取值范围：1 ... 4094

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• VLAN ID
显示 VLAN ID。VLAN ID（介于 1 到 4094 之间的数字）只能在创建新数据记录时被分配

一次，之后不能更改。如要更改，必须删除整个数据记录并重新创建。
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• 名称 (Name)
输入 VLAN 的名称。此名称仅提供信息，对组态没有影响。 大长度为 32 个字符。

• 状态 (Status)
显示内部端口过滤表中条目的状态类型。此处的“Static”表示该 VLAN 是由用户以静态方

式输入的。

• 端口列表 (List of ports)
指定端口的用途。可设置以下选项：

– “-”
该端口不是指定 VLAN 的成员。

对于新定义，所有端口的标识符均为“-”。
– M

该端口是 VLAN 的成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时带有相应 VLAN 标记。

– U（大写）

该端口是无标记 VLAN 成员。此 VLAN 中发送的帧在转发时不带 VLAN 标记。不带 
VLAN 标记的帧通过此端口发送。

– u （小写）

此端口是无标记 VLAN 成员，但是此 VLAN 未组态为端口 VLAN。此 VLAN 中发送的

帧在转发时不带 VLAN 标记。

– F
该端口不是指定 VLAN 的成员，即使该端口组态为中继端口，也无法成为此 VLAN 的
成员。

– T
此选项仅作显示用途，不能在 WBM 中进行选择。

此端口是中继端口，可成为所有 VLAN 的成员。

可在 CLI（命令行接口）中使用“switchport mode trunk”命令或在 WBM 中的

“接口 > 以太网 > 组态”(Interfaces > Ethernet > Configuration) 组态此功能。

切换基础网桥模式

VLAN 不识别（802.1D 透明网桥）→ VLAN 识别（802.1Q VLAN 网桥）

如果将“基础网桥模式”(Base Bridge Mode) 从 VLAN 不识别切换为 VLAN 识别，则会产生以

下影响：

• 所有静态和动态单播条目都将被删除。

VLAN 识别（802.1Q VLAN 网桥）→ VLAN 不识别（802.1D 透明网桥）
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若将“基础网桥模式”(Base Bridge Mode) 从 VLAN 识别切换为 VLAN 不识别，则会产生以下

影响：

• 所有 VLAN 组态均被删除。

• 将创建一个管理 VLAN：VLAN 1。
• 所有静态和动态单播条目都将被删除。

802.1Q VLAN 网桥：VLAN 的重要规则

组态和运行 VLAN 时，确保遵守以下规则：

• VLAN ID 为“0”的帧会按照无标记帧处理，但会保留其优先级值。 
• 默认情况下，设备上的所有端口均发送不带 VLAN 标记的帧，以确保终端节点可接收这

些帧。

• 有关端口的出厂分配信息，请参见“VLAN (页 3317)”部分。 
• VLAN 位于不同的 IP 子网中。为了使其彼此通信，必须在设备上组态路由和防火墙规则。

• 如果终端节点连接到端口，发送的离开帧不应带标记（静态访问端口）。如果此端口有

另一台交换机，则发送的帧应添加标记（中继端口）。

基于端口的 VLAN

处理接收到的帧

在此页面中，指定用于接收帧的端口属性组态。

要求：

• 在“General”页面中，将“Base Bridge Mode”设为“802.1Q VLAN Bridge”。

说明

表 1 包含以下列：

说明

表 1 仅在至少组态了一个 VLAN 时才可用。
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• All Ports
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• Priority / Port VID / Acceptable Frames / Ingress Filtering
在此下拉列表中，选择适用于所有端口的设置。如果选中“No Change”，则表 2 中相应列

的条目保持不变。

• Copy to Table
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• Port
显示可用端口。

• Priority
从下拉列表中选择分配给无标记帧的优先级。    
VLAN 标记中使用的 CoS (Class of Service) 优先级。如果接收到无标记的帧，将为其分配

此优先级。此优先级指定了将该帧与其它帧相比较后，如何进一步处理该帧。

总共有 8 个优先级，值分别为 0 到 7，其中 7 表示 高优先级（IEEE 802.1p 端口优先

级）。 
• Port VID

从下拉列表中选择 VLAN ID。只能选择在“VLAN > General”页面中定义的 VLAN ID。
如果接收到的帧没有 VLAN 标记，则会为其添加此处指定的 VLAN ID 作为标记，然后按

照端口规则发送出去。  
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• Acceptable Frames
指定将接受哪些类型的帧。可能的选项如下：

– Tagged Frames Only 
设备会丢弃所有无标记帧。否则，按照组态应用转发规则。带有标记“0”的帧作为无标

记帧处理。设备转发所有已标记的帧。否则，按照组态应用转发规则。

– All
设备会转发所有帧。

– Untagged and Priority Tagged Only
设备会丢弃所有带标记帧。设备转发所有无标记帧及 VLAN = 0 且具备优先级的帧（带

优先级标记的帧）。否则，按照组态应用转发规则。

• Ingress Filtering
指定是否评估接收到帧的 VID。
可做以下选择：

– Enabled
由接收到的帧的 VLAN ID 决定是否转发：要转发 VLAN 标记帧，接收端口必须是相同 
VLAN 的成员。在接收端口会丢弃来自未知 VLAN 的帧。

– Disabled
转发所有帧。

VXLAN

VXLAN
可在此页面中定义 VXLAN (Virtual eXtensible LAN)。VXLAN 是一种用于扩展 VLAN 的虚拟

网络技术，允许通过第 3 层网络传输第 2 层数据包。

VXLAN 的数据包 (MTU) 的 大大小为 1500 字节。较大的数据包被分段。

说明

该页面包含以下框：

• VXLAN
启用 VXLAN 功能。

• UDP 端口 (UDP port)
如有必要，更改 VXLAN 的 UDP 默认端口 4789。 
取值范围：1000 ... 65535
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• Network Virtual Endpoint Interface (NVE)
在此区域中，可组态用于建立 VXLAN 隧道的虚拟接口。

– NVE ID
输入 NVE 接口的编号。 
取值范围：1 ... 65535

• 该表包含以下列。

– 选择 (Select)
选择要删除的行。

– NVE 接口 (NVE Interface)
显示 NVE 接口。标签自动由“nve”和输入的数字组成。

VTEP
在此页面上，进行与源 VTEP (VXLAN Tunnel End Point) 相关的设置。VTEP 构成 VXLAN 隧
道的端点。源 VTEP 封装以太网帧，其隧道终端伙伴（远程 VTEP）再次对其进行解封装。

说明

该页面包含以下框：

• NVE 接口 (NVE Interface)
选择所需 NVE 接口。只能选择在“VXLAN”选项卡中创建的接口。

源 VTEP 可以有多个 NVE 接口。 
• VTEP 源 IP 地址 (VTEP Source IP Address)

输入源 VTEP 的 IPv4 地址。要求是已在设备上创建 IPv4 地址。在“第 3 层 > 子网”(Layer3 
> Subnets) 下组态 IPv4 地址。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• NVE 接口 (NVE Interface)
显示 NVE 接口。 

• VTEP 源 IP 地址 (VTEP Source IP Address)
显示源 VTEP 的 IPv4 地址。

VLAN 分配

为确保 VTEP 将以太网帧转发到正确的 VLAN 或 VXLAN，组态了 VLAN ID 到 VNI 的分配。 
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说明

该页面包含以下框：

• VLAN ID
选择所需 VLAN ID。只能选择具有已组态子网的 VLAN。

• VNI ID
输入将分配给 VLAN ID 的 VNI ID。VNI ID 可以分配给多个 VLAN ID。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• VLAN ID
显示 VLAN ID。

• VNI
显示分配给该 VLAN 的 VNI。

• 变量 (Tag)
以太网帧包含 VALN 标记。

入站复制

如果 VNI 网段中有多个 VTEP，则源 VTEP 不了解以太网帧的接收方位于哪个远程 VTEP 背
后。  
在此页面上，组态应包含以太网帧的远程 VTEP。源 VTEP 复制接收到的以太网帧并将封装的

以太网帧发送到远程 VTEP。

说明

该页面包含以下框：

• NVE 接口 (NVE Interface)
选择所需 NVE 接口。 

• VNI ID
输入所需 VNI。只有具有相同 VNI ID 的 VXLAN 网络才能相互通信。 
取值范围：1 ... 16777215
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该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• NVE 接口 (NVE Interface)
显示所选 NVE 接口。

• VNI ID
显示 VNI ID。 

• 远程 VTEP IP 地址 (Remote VTEP IP Address)
输入远程 VTEP 的 IPv4 地址。 
复制的以太网帧被封装并发送到此远程 VTEP。前提条件是远程 VTEP 是 VNI 网段的成员。

静态 MAC
在此页面上，指定可以访问远程 VTEP 的 NVE 接口。在“信息 > VXLAN”(Information > 
VXLAN) 下显示此条目。

说明

该页面包含以下框：

• NVE 接口 (NVE Interface)
选择可用于访问远程 VTRP 的 NVE 接口。只能选择在“VXLAN”选项卡中创建的接口。

• VNI ID
输入 VNI ID（VXLAN 网络标识符）。只有属于同一 VXLAN 网段的 VTEP 才能相互通信。 

• 远程 MAC 地址 (Remote MAC Address)
输入远程 VTEP 的 MAC 地址。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• NVE 接口 (NVE Interface)
显示 NVE 接口。 

• 远程 MAC 地址 (Remote MAC Address)
显示远程 VTEP 的 MAC 地址。

• 远程 VTEP IP 地址 (Remote VTEP IP Address)
输入远程 VTEP 的 IPv4 地址。
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动态 MAC 老化

设备自动学习连接节点的源地址。此信息用于将数据帧转发到具体涉及的节点。这将减少其

它节点的网络负载。如果设备在特定时间内未收到源地址与学习的地址相匹配的帧，则交换

机会删除学习的地址。这种机制称为“Aging”。老化功能可以防止诸如在终端设备连接到其

它端口时或其它情况下帧发生错误转发。如果未启用该复选框，则设备不会自动删除已学习

的地址。

说明

• 动态 MAC 老化 (Dynamic MAC Aging)
启用或禁用学习的 MAC 地址的动态老化功能。

• 老化时间 [s] (Aging Time[s])
以步长 15 输入时间（单位为秒）。经过此时间后，如果设备没有从该发送方地址接收到

任何其他帧，则会删除获取的地址。

取值范围：15 - 630 秒

说明

对数值取整，与期望值的偏差

当输入老化时间时，请注意该值会取整为正确的值。如果输入值不能被 15 整除，则会自

动向下舍入该值。
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生成树

常规 (SC-600)

描述

可在此页面中启用生成树并选择协议兼容性。

• Spanning Tree
启用或禁用生成树。

说明

启用环网冗余的情况下，不能操作生成树

如果已在“第 2 层”(Layer 2) 下启用“环网冗余”(ring redundancy)，则无法使用生成树。

• 协议兼容性 (Protocol Compatibility)
可进行以下设置：

– RSTP
– STP

ST 常规

此页面由以下几部分组成：

• 页面的左侧显示设备的组态。

• 右侧部分显示可从设备接收到的生成树帧获得的根网桥的组态。

说明

该页面包含以下框：

• 网桥优先级 (Bridge Priority)/根优先级 (Root Priority)（仅在线时可用）

由网桥优先级决定哪个设备成为根网桥。优先级 高的网桥（换句话说，此参数的值

小）将成为根网桥。如果网络中有多个设备具有相同优先级，则 MAC 地址数值 小的设

备将成为根网桥。网桥优先级和 MAC 地址这两个参数一起构成网桥标识符。由于根网桥

管理所有路径的变更，出于帧延迟的考虑，根网桥应该尽可能处在中心位置。 
网桥优先级的值是 4096 的整数倍，值范围为：0 - 61440

• 网桥地址 (Bridge Address)（仅在线时可用）/根地址 (Root Address)（仅在线时可用）

网桥地址显示设备的 MAC 地址，根地址显示根网桥的 MAC 地址。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3498 编程和操作手册, 11/2022



• 根端口 (Root Port)（仅在线时可用）

显示交换机与根网桥通信时所使用的端口。

• 根开销 (Root Cost)（仅在线时可用）

从该设备到根网桥的路径开销。

• 拓扑变更 (Topology Changes)（仅在线时可用）/上次拓扑变更 (Last Topology Change)
（仅在线时可用）

该设备条目显示自上次启动以来，由于生成树机制而执行的重新组态次数。对于根网桥，

自上次重新组态到现在的时间显示如下：

– 秒：数字后的填充单位为“秒”(sec)
– 分钟：数字后的填充单位为“分钟”(min)
– 小时：数字后的填充单位为“小时”(hr)

• 网桥呼叫时间 [s] (Bridge hello time [s])/根呼叫时间 [s] (Root hello time [s])（仅在线

时可用）

每个网桥都会定期发送组态帧 (BPDU)。“呼叫时间”即为两个组态帧之间的时间间隔。

出厂设置：2 秒
• 网桥转发延迟 [s] (Bridge Forward Delay[s])/根转发延迟 [s] (Root Forward Delay[s])
（仅在线时可用）

网桥不会立即使用新组态数据，而是在“转发延迟”(Forward Delay) 参数中指定的时间段

过后才使用。这样可确保只有在所有网桥均获得所需信息之后才以新拓扑运行。

出厂设置：15 秒  
• 网桥 大老化时间 [s] (Bridge Max Age[s])/根 大老化时间 [s] (Root Max Age[s])（仅

在线时可用）

如果 BPDU 早于指定的“ 大老化时间”(Max Age)，则会被丢弃。

出厂设置：20 秒
• 复位计数器 (Reset Counter)（仅在线时可用）

单击该按钮可复位此页面上的计数器。

ST 端口

调用此页面时，表中显示端口参数组态的当前状态。

要进行组态，请单击端口表中的相关单元格。
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描述

表 1 包含以下列：

• 所有端口 (All ports)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 生成树状态 (Spanning Tree Status)
在此下拉列表中，选择适用于所有端口的设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 
中相应列的条目保持不变。

• 复制到表中 (Copy to Table)
如果单击此按钮，则为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口。 

• 生成树状态 (Spanning Tree Status)
指定是否将端口集成到生成树中。

说明

如果禁用端口的“生成树状态”(Spanning Tree Status) 选项，可能导致形成环路。必须留

意拓扑。

• 优先级 (Priority)
输入端口的优先级。仅当路径成本相同时才评估优先级。

该值必须能被 16 整除。如果该值不能被 16 整除，则会自动调整该值。

取值范围：0 - 240。
默认值为 128。

• 成本计算 (Cost Calc.)
输入路径成本计算。如果在此输入值“0”，则自动计算出的值会显示在“路径成本”(Path 
costs) 框中。
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• 路径开销 (Path Cost)（仅在线时可用）

此参数用于计算将要选择的路径。选择值 小的路径作为路径。如果设备的多个端口的

路径开销值相同，则选择端口号 小的端口。

如果“开销计算”(Cost Calc.) 框中的值为“0”，则会显示自动计算出的值。否则会显示“开

销计算”(Cost Calc.) 框的值。

主要根据传输速度来计算路径开销。可达到的传输速度越高，路径成本的值就越低。

快速生成树的典型路径成本值如下：

– 10,000 Mbps = 2,000
– 1000 Mbps = 20,000
– 100 Mbps = 200,000
– 10 Mbps = 2,000,000
但是，也可以单独设置各个值。

• 状态 (Status)（仅在线时可用）

显示端口的当前状态。这些值只是显示，无法组态。状态 (Status) 参数取决于组态的协

议。可能的值包括：

–
禁用 (Disabled)
端口仅接收，并且不包括在 STP、MSTP 和 RSTP 中。

– Discarding
在“Discarding”模式下，接收 BPDU 帧。其它入站或出站帧会被丢弃。

– 侦听 (Listening)

在此状态下，接收和发送 BPDU。端口包括在生成树算法中。

–
学习 (Learning)
“转发”(Forwarding) 状态之前的阶段，端口主动学习拓扑（即节点寻址）。

–
转发 (Forwarding)
在重新组态时间后，端口在网络中激活；端口接收和转发数据帧。

• 转发中转 (Fwd. Trans)（仅在线时可用）

指定从“丢弃”(Discarding) 状态变为“转发”(Forwarding) 状态的次数。
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• 边缘类型 (Edge Type)
指定“边缘端口”的类型。可做以下选择：

– “-”
禁用边缘端口。端口被视为“无边缘端口”。

– Admin
当此端口上始终有终端设备时，选择此选项。否则，每次更改连接时都会触发对网络

的重新组态。

– Auto
如果想要自动检测此端口上连接的终端设备，则选择此选项。首次建立连接时，会将

端口视为“无边缘端口”。

– Admin/Auto
如果要在此端口上结合这两个选项，则同时选择这些选项。首次建立连接时，会将端

口视为“边缘端口”。

• 边缘 (Edge)（仅在线时可用）

显示端口的状态。

– 启用 (Enabled)

终端设备连接到此端口。

– Disabled
此端口上有生成树或快速生成树设备。

有了终端设备，交换机可以通过端口更快地进行切换，而无需考虑生成树帧。如果忽略

此设置而接收生成树帧，则该端口将自动切换为“禁用”设置。

• 点对点类型 (P.t.P. Type)
从下拉列表中选择所需选项。选择项取决于设置的端口。

– “-”
自动计算点对点。如果端口被设置为半双工，则不认为是点对点链路。

– P.t.P.

即使为半双工，也认为是点对点链路。

–
共享介质 (Shared Media)
即使为全双工连接，也不认为是点对点链路。

说明

点对点连接表示在两个设备之间直接连接。而共享介质连接可以是与集线器的连接。
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• P.t.P（仅在线时可用）

– 启用 (Enabled)
表示存在点对点连接。

– 禁用 (Disabled)
表示存在点对点连接。

• 受限角色 (Restr. Role) (SC-600)
如果选中此复选框，则无论优先级值如何，都不会将相应端口选作根端口。如果选中此

复选框，则优先级 低的端口也不会成为根端口。仅当要限制管理范围外的网桥对生成

树拓扑产生的影响时才激活此选项。

• 受限 TCN (Restr. TCN) (SC-600)
如果选中此复选框，则相应端口不会将已接收或检测到的拓扑更改（拓扑更改通知）转

发到其它端口。仅当要限制管理范围外的网桥对生成树拓扑产生的影响时才激活此选项。

LLDP

识别网络拓扑

IEEE 802.AB 标准中定义了 LLDP（Link Layer Discovery Protocol，链路层发现协议）。

LLDP 是一种用来发现网络拓扑的方法。网络组件使用 LLDP 与其相邻设备交换信息。

支持 LLDP 的网络组件具有 LLDP 代理。LLDP 代理会定期发送与其自身有关的信息，并接收

所连接设备的信息。接收到的信息存储在 MIB 中。

应用

PROFINET 使用 LLDP 进行拓扑诊断。在出厂设置中，对所有可用端口都启用 LLDP；换句话

说，在端口上发送 LLDP 帧。 
发送的信息会存储在支持 LLDP 的每台设备上的 LLDP MIB 文件中。网络管理系统可以使用 
SNMP 访问这些 LLDP MIB 文件，并因此重新创建现有的网络拓扑。通过这种方式，管理员

可查找哪些网络组件彼此相连，并可找到中断位置。

在此页面中，可以选择启用或禁用每个端口的发送和/或接收功能。
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说明

表 1 包含以下列：

• 所有端口 (All ports)
说明设置对于表 2 的所有端口都有效。

• 设置 (Setting)
选择所需的设置。如果选择“无变化”(No Change)，则表 2 中的条目保持不变。

• 传送到表 (Transfer to table)
如果单击此按钮，将为表 2 的所有端口应用此设置。

表 2 包含以下列：

• 端口 (Port)
显示可用端口。

• 设置 (Setting)
选择端口是否收发 LLDP 帧。可设置以下选项：

– Rx
此端口只能接收 LLDP 帧。

– Tx
此端口只能发送 LLDP 帧。

– Rx & Tx
此端口可以接收和发送 LLDP 帧。

– "-"（禁用）

此端口既不能接受也不能发送 LLDP 帧。

组态 IPv4 第 3 层功能

静态路由

静态路由

在此页面指定可用于在不同子网之间进行数据交换的路由。不支持动态路由协议，如 RIP、
OSPF。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3504 编程和操作手册, 11/2022



说明

该页面包含以下框：

• 目标网络 (Destination Network)
输入可通过此路由访问的目标的网络地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
输入相应的子网掩码。

• 网关 (Gateway)
输入可用来访问此网络地址的网关的 IPv4 地址。

• 接口 (Interface)
指定是否可以通过特定或网关 (auto) 访问网络地址。

• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。度量对应于连接质量，如速度、成本。如果存在多条等效路由，会使

用度量值 小的路由。  
如果未输入任何内容，将自动输入“未使用”(not used)。稍后可以更改指标。

取值范围：对于“未使用”，为 1 - 255 或 -1。  
这里，1 表示 佳可行路由值。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选择要删除的行。

• 目标网络 (Destination Network)
显示目标的网络地址。

• 子网掩码 (Subnet Mask)
显示相应子网掩码。

• 网关 (Gateway)
显示下一网关的 IPv4 地址。

• 接口 (Interface)（仅在线时可用）

显示路由的接口。

• 管理距离 (Administrative Distance)
输入路由的度量。创建路由时，会自动输入“未使用”(not used)。度量对应于基于速度

或成本等参数的连接质量。如果存在多条等效路由，会使用度量值 小的路由。

取值范围：1 - 255
这里，1 表示 佳可行路由值。值越大，数据包到达目的地所需的距离越长。

• 状态 (State)（仅在线时可用）

显示路由是否激活。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3505



子网

概述

此页面会显示所选接口的子网。子网始终与接口相关，可在“Configuration”选项卡中创建。 

说明

该页面包含以下框：

• Interface
选择要用于组态其他子网的接口。

该表包括以下列：

• Interface
显示接口。

• TIA Interface
显示接口是否为 TIA 接口。TIA 接口定义了 PROFINET 功能可用的 VLAN。这主要影响使

用或通过 DCP 进行的设备搜索。

• Status
显示接口是否启用。

• Interface Name
显示接口名称。

• MAC Address
显示 MAC 地址。

• IP Address
显示子网的 IPv4 地址。

• Subnet Mask
显示子网掩码。

• Address Type
显示地址类型。可能的值包括：

– Primary
在 IPv4 接口上组态的首个 IPv4 地址。

– Secondary
IPv4 接口上组态的其它所有 IPv4 地址。
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• IP Assignment Method
显示 IPv4 地址的分配方法。可能的值包括：

– Static
IPv4 地址是静态的。在“IP Address”和“Subnet Mask”中输入设置。

– Dynamic (DHCP)
设备从 DHCPv4 服务器获得动态 IPv4 地址。

• Address Collision Detection Status（仅可在线使用）

如果网络中激活新的 IPv4 地址，则“Address Collision Detection”功能将检测上述操作是

否会引起地址冲突。通过此功能，可以检测出被分配两次的 IPv4 地址。

说明

此功能不执行周期性检查。

此列显示功能的当前状态。可能的值包括：

– Idle
未启用该接口，因此也没有 IPv4 地址。

– Starting
该状态表示启动阶段。在该阶段中，设备首先会发送查询，以了解规划的 IPv4 地址是

否已经存在。如果该地址尚未分配，设备将发送现在开始使用此 IP 地址的消息。

– Conflict
接口未启用。接口试图使用已经分配的 IPv4 地址。

– Defending
接口使用唯一的 IPv4 地址。另一接口正试图使用相同的 IPv4 地址。

– Active
接口使用唯一的 IPv4 地址。未发生冲突。

– Not supported
不支持地址冲突检测功能。

– Disabled
禁用地址冲突检测功能。

• MTU
显示数据包大小。

组态

在此页面上组态接口的子网。 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3507



说明

该页面包含以下内容：

• Interface (Name)
选择所需接口。

• Status
启用或禁用接口。

• Interface Name
输入接口名称。

• MAC Address（仅在线时可用）

显示所选接口的 MAC 地址。

• DHCP
启用后，接口从 DHCP 服务器获取 IPv4 地址。

说明

请注意以下几点：

• 如果想要将设备作为多个接口的路由器运行，则需禁用所有接口上的 DHCP。
• 仅可启用 1 个动态客户端。

• IP Address
输入接口的 IPv4 地址。IPv4 地址不能多次使用。

• Subnet Mask
输入要创建的子网的子网掩码。不同接口上的子网不得重叠。

• Broadcast IP Address
如果要将特定 IP 地址用作子网的广播 IP 地址，则请输入此 IP 地址。否则将使用旧的子网 IP 
地址。  

• Address Type
显示地址类型。可能的值包括：

– Primary
接口的第一个子网。

– Secondary
接口的所有其他子网。
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• TIA Interface
选择该接口是否应成为 TIA 接口。TIA 接口定义了 PROFINET 功能可用的 VLAN。

下列条件适用于 TIA 接口：

– 只有地址类型为“Primary”的接口可以启用为 TIA 端口。

– 必须始终只有一个 TIA 接口。

– 只能有一个 TIA 接口。

– TIA 接口始终为 VLAN 接口。

• MTU
MTU (Maximum Transmission Unit) 指定数据包的 大大小。如果数据包的长度超过所设

置的 MTU，则将对其进行分段。MTU 涵盖 IP 数据头和更高层级数据头。

取值范围为 90 到 1500 字节。

NAT

NAT General
在此页面上，可启用别名 IP 地址的 Gratuitous ARP。

说明

在此页面上，可启用以下选项：

• 发布别名 IP 地址 (Announce alias IP addresses)
启用该选项后，每个别名 IP 地址均发送 Gratuitous ARP。以此在网络中发布其 IP 地址，并

且其他设备可以更新它们的 ARP 缓存。Gratuitous ARP 仅在组态时发送，即设备启动期

间或组态 NAT 规则 (NAPT) 时。

IPv4 地址伪装

可在此页面中为 IPv4 地址伪装启用规则。
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说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
与设置相关的接口。仅限于组态了子网的接口。

• 启用伪装 (Enable Masquerading)
启用后，对于通过该接口发送的每个传出数据包，源 IPv4 地址均替换为该接口的 IPv4 地
址。

NAPT
在此 WBM 页面中，除了地址转换之外，还可以组态端口转换。

可进行以下端口转换：

• 从单个端口到同一端口： 
如果端口相同，则在不进行端口转换的情况下转发帧。

• 从单个端口到单个端口

将源端口转换为目标端口。

• 从端口范围到单个端口

将端口范围内的端口转换成同一端口 (n:1)。
• 从端口范围到同一端口范围

如果端口范围相同，则在不进行端口转换的情况下转发帧。

说明 
该页面包含以下框：

• 源接口 (Source Interface)
选择查询将要到达的接口。

• 通信类型 (Traffic Type)
指定地址分配适用的协议。

• 使用源接口中的接口 IP (Use Interface IP from Source Interface)
启用后，会将所选接口的 IP 地址用作“目标 IP 地址”。
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• 目标 IP 地址 (Destination IP Address)
输入目标 IP 地址在此 IP 地址接收帧。只有禁用“使用源接口的接口 IP”(Use Interface IP 
from Source Interface) 之后才能进行编辑。

• 目标端口 (Destination port)
输入目标端口。转发将此端口作为目标端口的传入帧。如果要将该设置用于某一端口范

围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例如 30 - 40。
• 转换的目标 IP (Translated Destination IP)

输入将向其转发该帧的目标节点的 IP 地址。

• 转换的目标端口 (Translated Destination port)
输入端口的编号。此端口为将向其转发传入帧的新目标端口。如果要将该设置用于某一

端口范围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例如 30 - 40。
该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 源接口 (Source Interface)
显示包的来源接口。仅有这些包可供用于端口转发。

• 通信类型 (Traffic Type)
显示地址分配所适用的协议。 

• 接口 IP (Interface IP)
显示接口的 IP 地址是否被占用。 

• 目标 IP (Destination IP)
显示目标 IP 地址。在此 IP 地址接收帧。

• 目标端口 (Destination port)
显示目标端口。转发将此端口作为目标端口的传入帧。 

• 转换的目标 IP (Translated Destination IP)
显示包的转发目标节点的 IP 地址。

• 转换的目标端口 (Translated Destination port)
显示接收所转换数据包的目标端口。
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源 NAT
可在此页面中组态源 NAT 的规则。

说明

包含源 NAT 的防火墙规则

包含源 NAT 的地址转换仅在防火墙之后执行；因此使用非转换地址。   
“安全 > 防火墙 > IP 规则”(Security > Firewall > IP rules)

• 源（范围）：来自“源 IP 地址”(Source IP Addresses) 的输入

• 目标（范围）：来自“目标 IP 地址”(Destination IP Addresses) 的输入

说明 
• 源接口 (Source Interface) /目标接口 (Destination Interface)

指定连接建立的方向。只会考虑按照此处指定的方向所建立的连接。 
也可选择 VPN 连接的虚拟接口：

– VLANx：组态了子网的 VLAN
– pppx 或 usb0：WAN 接口

– SINEMA RC：连接到 SINEMA RC 服务器

– IPsec:全部 IPsec VPN 连接（全部）或特定 IPsec VPN 连接

– OpenVPN: 全部 OpenVPN 连接（全部）或特定 OpenVPN 连接

说明

组态涉及 VPN 隧道方向的 NAT 地址转换时，只有 NAT 地址转换规则涉及到的 IP 地址可

通过 VPN 隧道进行访问。

• 源 IP 地址 (Source IP Address(es))
指定适用该源 NAT 规则的源 IP 地址。只考虑输入的地址所对应的包。

可以是以下条目：

– IP 地址 (IP address)：精准适用于指定 IP 地址。

– IP 地址范围 (IP address range)：适用于某个特定的 IP 地址范围：起始 IP 地址“-”结束 IP 
地址，例如，192.168.100.10 - 192.168.100.20

– IP 子网 (IP subnet)：适用于组合构成一个 IP 地址范围的若干 IPv4 地址：IP 地址/网络

部分的位数（CIDR 表示法）。

• 使用目标接口中的接口 IP (Use Interface IP from Destination Interface)
启用后，“转换的源 IP 地址”将使用所选目标接口的 IP 地址。
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• 转换的源 IP 地址 (Translated Source IP Address)
输入用于替换发送方 IP 地址的 IP 地址。只有禁用“使用目标接口中的接口 IP”(Use 
Interface IP from Destination Interface) 之后才能进行编辑。

• 目标 IP 地址 (Destination IP Address(es))
指定适用该源 NAT 规则的目标 IP 地址。仅考虑目标 IP 地址在所输入地址范围之内的包。

– IP 地址 (IP address)：精准适用于指定 IP 地址。

– IP 地址范围 (IP address range)：适用于某个特定的 IP 地址范围：起始 IP 地址“-”结束 IP 
地址，例如，192.168.100.10 - 192.168.100.20

– IP 子网 (IP subnet)：适用于组合构成一个 IP 地址范围的若干 IPv4 地址：IP 地址/网络

部分的位数（CIDR 表示法）。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 源接口 (Source Interface)
显示源接口。

• 目标接口 (Destination Interface)
显示目标接口。 

• 源 IP 地址 (Source IP Address(es))
显示需要进行地址转换的发送方 IP 地址。

• 使用接口 IP (Use interface IP)
显示所选目标接口的 IP 地址是否用于“转换的源 IP 地址”(Translated Source IP Address)。

• 转换的源 IP 地址 (Translated Source IP Address)
显示用于替换发送方 IP 地址的 IP 地址。

• 目标 IP 地址 (Destination IP Address(es))
显示需要进行地址转换的接收方 IP 地址。
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NETMAP
可在此页面中为 NETMAP 指定规则。NETMAP 是 1:1 比例的静态网络地址映射，其中保留了

主机部分。有关详细信息，请参见“NAT 与防火墙”部分。

说明

包含源 NAT 的防火墙规则

包含源 NAT 的地址转换仅在防火墙之后执行；因此使用非转换地址。 
“安全 > 防火墙 > IP 规则”(Security > Firewall > IP rules)

• 源（范围）：来自“源 IP 子网”(Source IP Subnet) 的输入

• 目标（范围）：来自“目标 IP 子网”(Destination IP Subnet) 的输入

包含目标 NAT 的防火墙规则

包含 NAT 的地址转换已在防火墙之前执行；因此在防火墙中使用转换的地址。

“安全 > 防火墙 > IP 规则”(Security > Firewall > IP rules)
• 源（范围）：来自“源 IP 子网”(Source IP Subnet) 的输入

• 目标（范围）：来自“转换的目标 IP 子网”(Translated Destination IP Subnet) 的输入

说明 
• 类型 (Type)

指定地址转换的类型。

– 源 (Source)：替换源 IP 地址

– 目标 (Destination)：替换目标 IP 地址

• 源接口 (Source Interface)
指定源接口。 
– VLANx：组态了子网的 VLAN
– pppsx 或 usb0：WAN 接口

– SINEMA RC：连接到 SINEMA RC 服务器

– IPsec：全部 IPsec VPN 连接（全部）或特定 IPsec VPN 连接

– OpenVPN: 全部 OpenVPN 连接（全部）或特定 OpenVPN 连接

• 目标接口 (Destination Interface)
指定目标接口。 
– VLANx：组态了子网的 VLAN
– pppx 或 usb0：WAN 接口

– SINEMA RC：连接到 SINEMA RC 服务器

– IPsec：全部 IPsec VPN 连接（全部）或特定 IPsec VPN 连接

– OpenVPN: 全部 OpenVPN 连接（全部）或特定 OpenVPN 连接
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• 源 IP 子网 (Source IP Subnet)
输入发送方的子网。

子网还可以是单台 PC 或子网的另一个子网。使用 CIDR 表示法。

• 转换的源 IP 子网 (Translated Source IP Subnet)
输入用于替换发送方子网的子网。仅能在“源”(Source) 设置中编辑。

子网还可以是单台 PC 或子网的另一个子网。使用 CIDR 表示法。

• 目标 IP 子网 (Destination IP Subnet)
输入接收方的子网。

子网还可以是单台 PC 或子网的另一个子网。使用 CIDR 表示法。

• 转换的目标 IP 子网 (Translated Destination IP Subnet)
输入将替换发送方子网的子网。仅能在“目标”(Destination) 设置中编辑。

子网还可以是单台 PC 或子网的另一个子网。使用 CIDR 表示法。

• 双向规则 (Bidirectional rule)
启用此项后，当创建 NETMAP 规则时，将自动创建相反方向的 NETMAP 规则。

创建后，NETMAP 规则不会相互连接。这意味着 NETMAP 规则在更改或删除时不会发生

同步。

• 自动防火墙规则 (Auto Firewall Rule)
启用此项后，当创建 NETMAP 规则时，将自动创建相应的防火墙规则。这些防火墙规则

显示在“安全 > 防火墙 > IP 规则”(Security > Firewall > IP rules) 下。如果更改或删除 
NETMAP 规则，则会调整或删除相应的防火墙规则。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 类型 (Type)
显示地址转换的方向。

• 源接口 (Source Interface)
显示源接口。

• 目标接口 (Destination Interface)
显示目标接口。 

• 源 IP 子网 (Source IP Subnet)
显示发送方的子网。必要时，可以更改此条目。 

• 转换的源 IP 子网 (Translated Source IP Subnet)
显示用于替换发送方子网的发送方子网。必要时，可以更改此条目。 
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• 目标 IP 子网 (Destination IP Subnet)
显示接收方的子网。必要时，可以更改此条目。 

• 转换的目标 IP 子网 (Translated Destination IP Subnet)
显示用于替换接收方子网的接收方子网。必要时，可以更改此条目。 

• 注释 (Comment)
在需要时，输入注释。

VRRPv3

路由器

简介   
在此页面中，创建新的虚拟路由器。 多可组态 2 个虚拟路由器。可以在“第 3 层 (IPv4) 
> VRRPv3 > 组态”(Layer 3 (IPv4) > VRRPv3 > Configuration) 中组态其它参数。

说明

• 可以在 VLAN 接口上使用 VRRPv3。不支持路由器端口。

要求

若要将传入数据包转发到设备，须启用预定义的 IPv4 规则“VRRP”。

说明

该页面包含以下内容：

• VRRPv3
启用或禁用使用 VRRPv3 进行的路由。 

• 跟踪 (Track)
启用或禁用 VRID 跟踪。 
启用后，将监视所有 VRID 实例。如果 VRRP 实例的状态切换为“Initialize”，那么所有 VRRP 
实例的优先级都会减小到值“1”。 
如果 VRRP 实例的状态发生变化，那么所有 VRRP 实例都会恢复原始优先级。
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• 接口 (Interface)
选择用作虚拟路由器的所需 VLAN 接口。

• VRID
输入虚拟路由器的 ID。此 ID 定义形成虚拟路由器 (VR) 的路由器组。在该组中，ID 是相

同的。不能再用于其他组。

有效值为 1 到 255。
该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 接口 (Interface)
显示用作虚拟路由器的 IPv4 接口。

• VRID
显示虚拟路由器的 ID。

• 虚拟 MAC 地址 (Virtual MAC Address)（仅在线时可用）

显示虚拟路由器的虚拟 MAC 地址。

• 主 IP 地址 (Primary IP Address)
显示该 VLAN 中的数值 低的 IPv4 地址。条目 0.0.0.0 表示使用的是该 VLAN 的“主”

地址。否则，在“第 3 层 > 子网”(Layer 3 > Subnets) 菜单中对该 VLAN 组态的所有 IPv4 地
址均为有效值。

• 路由器状态 (Router State)（仅在线时可用）

显示虚拟路由器的当前状态。可能的值有：

– 主 (Master)
该路由器为主路由器，用于为所有已分配的 IPv4 地址处理路由功能。

– 备份 (Backup)
该路由器为备用路由器。如果主路由器发生故障，备用路由器会接管主路由器的任务。

– 初始化 (Initialize)
已开启虚拟路由器。它将很快切换为“主设备”或“备用”状态。

• 主站 IP 地址 (Master IP Address)（仅在线时可用）

显示主路由器的 IPv4 地址。

• 优先级 (Priority)（仅在线时可用）

显示虚拟路由器的优先级。

有效值为 1-254。
如果将 IPv4 地址分配给了实际上也是在本地 IPv4 接口上组态的 VRRP 路由器，则会自动

输入值 255。可以在 VRRP 路由器之间自由分配其他优先级。优先级越高，VRRP 路由器

越早变为“主路由器”。
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• 通告间隔 (Advert.Interval)
显示主路由器发送 VRRPv3 数据包的时间间隔。

• 抢占 (Preempt)
显示在备用设备和主设备之间切换角色时路由器是否优先。

– 是 (Yes)
此路由器在切换角色时优先。

– 否 (no)
此路由器在切换角色时不优先。

VRRP 和 DHCP 服务器

如果要在 VRRP 组的设备上运行 DHCP 服务器，则必须在主路由器上组态 DHCP 服务器。备

用路由器不会响应 DHCP 查询。请确保主路由器被静态组态，并在出现故障后重新成为 VRRP 
组的主路由器。

组态

简介

在此页面上组态虚拟路由器。  

说明

该页面包含以下内容：

• 接口/VRID (Interface/VRID)
选择要组态的虚拟路由器的 ID。

• 主地址 (Primary Address)
选择主 IPv4 地址。如果路由器成为主路由器，路由器会使用此 IPv4 地址。

说明

如果仅为该 VLAN 组态了一个子网，则不需要任何输入。该条目为 0.0.0.0。
如果为该 VLAN 组态了多个子网，并且想要将特定 IPv4 地址用作 VRRP 数据包的源地址，

则选择 IPv4 地址。否则，将使用数值 低的 IPv4 地址。

• 优先级 (Priority)
输入此虚拟路由器的优先级。有效值为 1-254。
如果将 IPv4 地址分配给了实际上也是在本地 IPv4 接口上组态的 VRRPv3 路由器，则会自

动输入值 255。可以在 VRRPv3 路由器之间自由分配其他所有优先级。优先级越高，

VRRPv3 路由器就越早变为“主路由器”。
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• 通告间隔 (Advertisement interval)
输入以秒为单位的时间间隔，在该时间间隔后，主路由器将再次发送 VRRPv3 数据包。

• 抢占低优先级主站 (Preempt lower priority Master)
允许根据选择过程在备用设备和主设备之间切换角色时执行取代。

• 跟踪 ID (Track ID)
选择跟踪 ID。

• 优先级 (Priority)
输入 VRRP 接口的优先级将降低的值。

• 当前优先级 (Current Priority)
显示被监视的接口变为“中断”状态后 VRRP 接口的优先级。

地址概述

概述

此页面显示虚拟路由器监视的 IPv4 地址。每个虚拟路由器 多可监视一个 IPv4 地址。  

设置

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
显示用作虚拟路由器的接口。

• VRID
显示此虚拟路由器的 ID。

• 地址数量 (Number of Addresses)
显示 IPv4 地址的数量。

• 关联 IP 地址 (1) ... 关联 IP 地址 (4)(Associated IP Address (1) ... Associated IP Address 
(4))
显示该虚拟路由器所监视的路由器 IPv4 地址。如果路由器作为主路由器运行，该路由器

就会接管与所有这些 IPv4 地址有关的路由功能。
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地址组态

创建或更改受监视的 IP 地址

在此页面上，可以创建、修改或删除要监视的 IPv4 地址。  

说明

该页面包含以下内容：

• 接口/VRID (Interface/VRID)
选择虚拟路由器的 ID。

• 关联 IP 地址 (Associated IP Address)
输入虚拟路由器将监视的 IPv4 地址。 

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 关联 IP 地址 (Associated IP Address)
显示虚拟路由器监视的 IPv4 地址。

接口跟踪

在此页面中组态接口监视。

当被监视接口的链路从“接通”变为“中断”时，已分配的 VRRP 接口的优先级会降低。在

“第 3 层 > VRRP/VRRPv3 > 组态”(Layer 3 > VRRP/VRRPv3 > Configuration) 页面上，组态优

先级降低的值。  
当接口的链路从“中断”变回“接通”时，VRRP 接口将恢复原始优先级。

说明

该页面包含以下框：

• 接口 (Interface)
选择要监视的接口。

• 跟踪 ID (Track ID)
输入跟踪 ID。
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• 跟踪 ID (Track ID)
选择跟踪 ID。

• 跟踪接口数 (Track Interface Count)
输入一个阈值，当被监视的接口中变为“中断”状态的接口数量达到该值时会导致优先

级降低。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 跟踪 ID (Track ID)
显示跟踪 ID。

• 接口 (Interface)
显示正在监视的接口。

地址监视

在此页面中组态 IPv4 地址监视。路由器在指定的时间段内向每个组态的 IPv4 地址发送 ping 
请求。如果在指定的时间段内未收到任何响应，则降低相应接口的 VRRP 优先级。

说明

该页面包含以下框：

• “跟踪 ID”(Track ID)
输入跟踪 ID。

• “IP 地址”(IP Address)
输入要监视的 IPv4 地址。 多可输入五个 IPv4 地址。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• “跟踪 ID”(Track ID)
显示跟踪 ID。

• “IP 地址”(IP Address)
显示要监视的 IPv4 地址。。
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• “Ping 间隔”(Ping Period)
显示两次 ping 请求之间的循环时间（以秒为单位）。

• “Ping 超时”(Ping Timeout)
显示路由器等待 ping 响应的时间（以秒为单位）。 短持续时间为 ping 间隔的三倍。

组态 IPv6 第 3 层功能

子网

连接的子网

在此页面上，可启用接口上的 IPv6。此接口还被称为 IPv6 接口。IPv6 接口可以具备多个 IPv6 
地址。

说明

该页面包含以下内容：

• 接口 (Interface)
选择要启用其 IPv6 的 IP 接口。

• 启用 IPv6 (IPv6 Enable)
启用或禁用接口上的 IPv6。

说明

禁用 IPv6
如果接口上已启用 IPv6，则只能通过删除接口来禁用 IPv6。

• IPv6 地址 (IPv6 Address)
输入 IPv6 地址。输入内容取决于所选地址类型。  

• 前 长度 (Prefix Length)
输入属于前 的左侧位数。 
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• IPv6 地址类型 (IPv6 Address Type)
选择地址类型。

– 单播 (Unicast)
– 任播 (Anycast)
– 本地链路 (Link Local)：IPv6 地址仅对该链路有效

• 地址自动组态 (SLAAC) (Address Autoconfiguration (SLAAC))
启用或禁用地址组态的 SLAAC（无状态地址自动组态）机制。

如果启用 SLAAC，则将通过 NDP（邻居发现协议）进行无状态自动组态。

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 接口名称 (Interface Name)
显示接口的名称。

• IPv6 地址 (IPv6 Address)
显示子网的 IP 地址。

• 前 长度 (Prefix Length)
显示前 长度。
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• IPv6 地址类型 (IPv6 Address Type)
显示地址类型。可能的值包括：

– 单播 (Unicast)
– 任播 (Anycast)
– 本地链路 (Link Local)

• 重复地址检测状态 (Duplicate Address Detection Status)
在“地址自动组态 (SLAAC)”(Address Autoconfiguration (SLAAC)) 中，“重复地址检测状

态”(Duplicate Address Detection Status) 功能可防止对 IPv6 地址进行两次分配。在自动

组态期间，设备只能使用空闲的 IPv6 地址。

如果启用该功能，则会通过 NDP 自动检查。 

说明

此功能不执行周期性检查。

此列显示功能的当前状态。可能的值包括：

– Tentative
该状态表示正在检查所选 IPv6 地址。设备向所选 IPv6 地址发送邻居请求消息。

– Conflict
该状态表示已经在使用 IPv6 地址。此时，向设备返回所选 IPv6 地址的邻居公告消息。

– Complete
该状态表示可以使用所选 IPv6 地址。此时，在一段时间内设备未接收到反馈，并假设

还未分配 IPv6 地址。

– Down
该状态表示接口未激活。未进行检查。

NAT

IPv6 地址伪装

可在此 WBM 页面中为 IPv6 地址伪装启用规则。

说明

该表格包括以下列：

• 接口 (Interface)
与设置相关的接口。仅限于组态了子网的接口。

• 启用伪装 (Enable Masquerading)
启用后，对于通过该接口发送的每个传出数据包，源 IPv6 地址均替换为该接口的 IPv6 地
址。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3524 编程和操作手册, 11/2022



组态安全功能

密码

密码

组态设备密码

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

说明

如果通过 RADIUS 服务器登录，则无法更改本地设备的任何密码。

在此页面上，可以更改密码。若登录后具有读/写权限，则可以更改所有用户帐户的密码。如

果登录后只具有读权限，则只能更改自己的密码。

说明

如果是以预设用户“admin”的身份首次登录，或是在“恢复出厂默认设置并重启”(Restore 
Factory Defaults and Restart) 之后登录，系统会提示您更改密码。

设备出厂时的密码设置如下：

• admin：admin

说明

在试用模式下更改密码

即使在“试用”(Trial) 组态模式下更改密码，此更改也会立即保存。

显示框说明

• 当前用户 (Current User)
显示当前登录的用户。

• 当前用户密码 (Current User Password)
输入当前已登录的用户的密码。

• 用户帐户 (User Account)
选择要更改其密码的用户。
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• 密码策略 (Password Policy)
显示分配新密码时正在使用的密码策略。

– 高

密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符

至少 1 个大写字母

至少 1 个特殊字符

至少 1 个数字

– 低

密码长度：至少 6 个字符， 长 128 个字符

– 用户自定义

自定义密码策略

在“安全 > 密码 > 选项”(Security > Passwords > Options) 页面组态密码策略。

• Admin 用户帐户的新名称 (New name for the Admin user account)
您可以将默认用户名“admin”更改一次。之后，不可再重命名“admin”。

• 新密码 (New Password)
为所选用户输入新密码。 
不能包含下列任何字符： | § ? " ; : ß \
“删除”(remove) 的空格和字符也不能包含在内。

• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入新密码以进行确认。

选项

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

在此页面指定分配新密码时将使用的密码策略。
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说明

• 密码策略 (Password Policy)
显示当前正在使用的密码策略

• 新密码策略 (New Password Policy)
从该下拉列表中选择所需的设置。

– 高 (High)
密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符 
至少 1 个数字

至少 1 个特殊字符 
至少 1 个大写字母 

– 低 (Low)
密码长度：至少 6 个字符， 长 128 个字符 

– 自定义 (Custom)
在“密码策略详细信息”(Password Policy Details) 下组态所需密码要求。

• 密码策略详细信息 (Password Policy Details)
如果已选择密码策略“高”(High) 或“低”(Low)，则会显示相关密码要求。

如果已选择密码策略“用户自定义”(User-defined)，可组态相关密码要求。

– 短密码长度 (Minimum Password Length)
指定密码的 短长度。

– 少数字字符数 (Minimum Number of Numeric Characters)
指定密码中数字字符的 少数量。

– 少特殊字符数 (Minimum Number of Special Characters)
指定密码中特殊字符的 少数量。

– 少大写字母数 (Minimum Number of Uppercase Letters)
指定密码中大写字符的 少数量。

– 少小写字母数 (Minimum Number of Lowercase Letters)
指定密码中小写字符的 少数量。

用户

动态规则 (Dynamic Rules)
可在此页面中定义动态规则集。例如，可以用规则集汇总远程访问所需的防火墙规则。

可以将一个规则集分配给一个或多个用户。如果此用户登录成功，则会启用针对此用户的防

火墙规则集。

登录后即启动定时器。时间到期后，用户将自动从设备注销。
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还可以控制某一时间段的规则集。组态开始时间和结束时间。在这两个时间之间，启用分配

给规则集的防火墙规则。 

说明

“规则集”(Rule set) 区域

• 名称 (Name)
定义规则集的唯一名称。如果单击“创建”(Create) 按钮，会创建一个具有唯一编号的新行。

该表包含以下列： 
• 选择 (Select)

选中要删除的行中的复选框。 
• 编号 (No.)

显示条目的唯一编号。

• 名称 (Name)
规则集的名称。如果需要，可以更改名称。

• 注释 (Comment)
详细描述规则集的注释。 

• Timeout
访问是有时间限制的。指定访问的持续时间。如果需要，用户可以通过“用户特定的防

火墙”(User Specific Firewall) 页面上的“重置超时”(Reset Timeout) 按钮延长访问时间。

“规则集分配”(Rule Set Assignment) 区域

• 类型 (Type)
指定规则集将分配给谁。下表的显示内容取决于选择的“类型”(Type)。
– 用户帐户 (User Accounts)

通过本地用户帐户启用规则集。

– 数字量输入 (Digital input)
通过控制数字量输入执行规则集。仅当已在“系统 > 事件 > 组态”(System > Events > 
Configuration) 下已启用“防火墙”(Firewall) 事件的“数字量输入”(Digital In) 时才可

以实现此功能。

– RADIUS 角色 (RADIUS role)
通过 RADIUS 角色启用规则集。

– RADIUS 用户 (RADIUS user)
通过 RADIUS 用户启用规则集。

– 时间触发 (Time triggered)
规则集强制执行由时间触发。
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“用户帐户”(User Account) 表包含以下列： 
• 用户帐户 (User Account)

仅显示远程访问为“仅限”或“另外”的用户。

• 角色 (Role)
显示用户角色。

• 规则集 (Rule set)
定义对此用户有效的规则集。

• 组合 (Combined with)
将用户登录与事件（例如“数字量输入”(Digital Input) 事件）组合在一起。要登录到动态

防火墙的 WBM 页面，数字量输入处必须存在电压并且用户登录必须成功。

• 剩余时间 (Remaining Time)（仅在线时可用）

此用户登录时，显示访问剩余时间。

• 取消激活强制 (Force Deactivate)（仅在线时可用）

具有管理员权限的用户可以使用此按钮注销活动用户。

“数字量输入”(Digital Input) 表包含以下列： 
• “数字量输入”(Digital In)

可用数字量输入

• 规则集 (Rule set)
定义通过数字量输入控制的规则集。

• 动态源（范围）(Dynamic Source (Range))
输入允许发送 IP 数据包的 IP 地址或 IP 范围。 

• 状态 (State)（仅在线时可用）

显示访问剩余时间。

“RADIUS 角色”(RADIUS role) 表包含以下列：

• 角色 (Role)
显示角色名称。仅显示远程访问为“另外”的角色前提条件是已在 RADIUS 服务器上创建

此角色，且已将 RADIUS 用户分配给该角色。

• 规则集 (Rule set)
定义对此 RADIUS 角色有效的规则集。

• 组合 (Combined with)
将登录与事件（例如“数字量输入”(Digital In) 事件）组合在一起。要登录到动态防火墙

的 WBM 页面，数字量输入处必须存在电压并且登录必须成功。
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• 计数器 (Counter)（仅在线时可用）

成功登录后，会显示通过 RADIUS 激活且分配了 RADIUS 角色的用户数。

• 取消激活强制 (Force Deactivate)（仅在线时可用）

具有管理员权限的用户可以使用此按钮注销 RADIUS 角色。

“RADIUS 用户”(RADIUS User) 表包含以下列：

• 用户 (Users)
显示分配给该角色的用户。

在设备上创建具有远程访问权限“另外”的角色，并将其分配给组。组的名称必须与 
RADIUS 服务器上用户组的名称完全一致。

• 角色 (Role)
分配给 RADIUS 用户的角色。

• 剩余时间 (Remaining Time)（仅在线时可用）

此用户登录时，显示访问剩余时间。

• 取消激活强制 (Force Deactivate)（仅在线时可用）

具有管理员权限的用户可以使用此按钮注销 RADIUS 角色。

“时间触发”(Time triggered) 表包含以下列：

• 时间触发 (Time triggered)
条目索引

• 规则集 (Rule set)
定义由时间触发的规则集。

• 组合 (Combined with)
将时间触发与事件（例如“数字量输入”(Digital In) 事件）组合在一起。要登录到动态防

火墙的 WBM 页面，数字量输入处必须存在电压并且登录必须成功。

• 周期 (Cycle)
指定时间触发的强制执行周期。

– 每天 (Daily)
– 每周 (Weekly)
– 每月 (Monthly)

• 天数 (Days)
如果为周期设置了“每周”(Weekly) 或“每月”(Monthly)，请指定天数。

输入的日期以逗号分隔，例如 1,3,4
– 每周 (Weekly)：1 - 7
– 每月 (Monthly)：1 - 31
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• 动态源（范围）(Dynamic Source (Range))
– 单个 IP 地址：指定 IP 地址。

– IP 范围：使用起始地址“-”结束地址指定范围，例如： 
IPv4：192.168.100.10 - 192.168.100.20 
IPv6：fe80:: - febf::

– 所有 IP 地址： 
IPv4："0.0.0.0/0"
IPv6: "::"

– 如果用户启用了规则集，则占位符 DYNAMIC 将替换为所用终端设备的 IP 地址。

• 开始时间 (Start time)
输入开始时间，格式为 HH:MM。

• 结束时间 (End Time)
输入结束时间，格式为 HH:MM。

• 激活 (Activate)（仅在线时可用）

启用时，规则集由时间触发。时间触发防火墙规则启动时，连接会短暂中断。

本地用户

说明

只有与设备存在在线连接时，才会针对某些设备显示该页面。

本地用户

在此页面上，针对 WBM 和 CLI 创建具有相应权限的本地用户。要创建用户帐户，登录的用

户必须具有“admin”角色。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。
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说明

该页面包含以下内容：

• 用户帐户 (User Account)
输入用户的名称。该名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 250 个字符之间。

– 不能包含以下字符：| § ? " ; : ß
– 也不能包含 Space 和 Delete 字符。

说明

用户名无法更改

创建用户后，无法再修改用户名称。 
如果需要更改用户名，则必须删除该用户并创建一个新用户。

说明

用户名：admin
可使用此用户名组态设备。 
如果是首次登录或是在“恢复出厂默认设置并重启”(Restore Factory Defaults and Restart) 
之后登录，则会提示您更改预定义密码“admin”。有一次重命名出厂预设用户“admin”的
机会。之后，不可再重命名“admin”。

• 密码策略 (Password Policy)
显示当前使用的密码策略。

– 高

密码长度：至少 8 个字符， 长 128 个字符

至少 1 个大写字母

至少 1 个特殊字符

至少 1 个数字

– 用户自定义

密码必须符合组态的要求。在“安全 > 密码 > 选项”(Security > Passwords > Options) 
下组态相应的要求。

• 密码 (Password)
输入密码。密码强度取决于设置的密码策略。

不能包含下列任何字符：| § ? " ; : ß \
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• 密码确认 (Password Confirmation)
再次输入该密码以进行确认。

• 角色 (Role)
选择一个角色。

您可在系统定义的角色和自定义的角色之间选择，请参见页面“Security > Users > Roles”。
该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。 

说明

工厂预设的用户和登录用户无法删除或更改。

• 用户帐户 (User Account)
显示用户名。

• 角色 (Role)
显示用户角色。

• 说明 (Description)
显示用户帐户的说明。说明文本 长 100 个字节。

• 远程访问 (Remote Access)
– 仅限

仅远程访问，这表示除了登录到用户特定防火墙的 WBM 页面之外，没有其它权限。

– 无

无远程访问。用户无法登录用户特定的防火墙，只能登录设备的 WBM。

– 更多

用户可登录设备的 WBM 和用户特定的防火墙。

角色

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。
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角色

在此页面中，可创建在设备本地有效的角色。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。

显示框说明

该页面包含以下内容：

• 角色名称 (Role Name)
输入角色的名称。该名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 64 个字符之间。

说明

角色名不可更改

在创建角色后，角色的名称便不可更改。 
如果角色的名称需要更改，则必须删除该角色并创建一个新角色。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

说明

无法删除或修改重新定义的角色和已分配的角色。

• 角色 (Role)
显示角色的名称。
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• 功能权限 (Function Right)
选择角色的功能权限。

– 1
拥有此角色的用户可读取设备参数，但不可更改这些参数。拥有此角色的用户可以更

改他们自己的密码。

– 15
拥有此角色的用户既可读取也可更改设备参数。

说明

功能权限无法更改

如果您已分配了一个角色，则您无法再更改该角色的功能权限。

如果要更改角色的功能权限，按照以下列出的步骤操作：

1. 删除所有已分配的用户。

2. 更改角色的功能权限：

3. 再次分配该角色。

• 说明 (Description)
输入角色的说明。对于预定义的角色，将显示一个说明。说明文本 长 100 个字节。

• 远程访问 (Remote Access)
– 无

无远程访问。用户无法登录动态防火墙，只能登录设备的 WBM。

– 更多

用户可登录设备的 WBM 和动态防火墙。

– 仅限

用户只能登录动态防火墙。

组

说明

只有与设备存在在线连接时才显示该页面。

用户组

在此页面中，可将一个组链接到一个角色。
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在此示例中，组“管理员”(Administrators) 被链接到“admin”角色：组在 RADIUS 服务器上定

义。角色在设备本地定义。当 RADIUS 服务器为用户授权，并将用户分配到“Administrators”
组时，此用户便拥有“admin”角色。

说明

显示的值取决于已登录用户的权限。

显示框说明

该页面包含以下内容：

• 组名称 (Group Name)
输入组的名称。此名称必须与 RADIUS 服务器上的组相匹配。 
该名称必须满足以下条件：

– 名称必须唯一。

– 名称长度必须在 1 到 64 个字符之间。

– 不允许使用以下字符：§ ? " ; :
该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 组 (Group)
显示组的名称。

• 角色 (Role)
选择一个角色。通过 RADIUS 服务器上的链接组进行身份验证的用户会在设备本地获得此

角色的权限。可在系统定义的角色和自定义角色之间选择，请参见“安全 > 用户 > 角
色”(Security > Users > Roles) 页面。

• 说明 (Description)
为组与角色的链接输入说明。说明文本 长 100 个字节。
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AAA

常规

网络节点登录

使用“AAA”的标识表示“Authentication, Authorization, Accounting”。该功能用于标识和允许

网络节点，为它们提供适当的可用服务并确定使用的范围。

在此页面中组态登录信息。

说明 
该页面包含以下框：

说明

要使用登录验证模式“RADIUS”、“Local and RADIUS”或“RADIUS and fallback Local”，必须存

储和组态 RADIUS 服务器，以供用户验证。

• 登录验证 (Login Authentication)
指定登录方式： 
– 本地 (Local)

必须在设备上进行本地验证。

– RADIUS
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

– 本地和 RADIUS (Local and RADIUS)
使用设备上的用户（用户名和密码）以及通过 RADIUS 服务器都可以进行验证。

首先在本地数据库中搜索用户。如果本地数据库中不存在该用户，将发送 RADIUS 查询。

– RADIUS 和本地回退 (RADIUS and fallback Local)
必须通过 RADIUS 服务器处理验证。

只有无法在网络中访问 RADIUS 服务器时，才执行本地验证。

RADIUS 客户端

通过外部服务器进行验证

RADIUS  的概念基于外部验证服务器。
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表中的每一行包含一台服务器的访问数据。按照搜索顺序，将首先查询主服务器。如果无法

访问主服务器，则会以服务器的输入顺序查询其它辅助服务器。如果没有服务器响应，则表

示没有验证。

描述

该页面包含以下框：

• RADIUS Authorization Mode
对于登录验证，RADIUS 验证模式会指定如何为已成功通过身份验证的用户分配权限。

– 传统 (conventional)
在此模式下，如果服务器为属性“Service Type”返回值“Administrative User”，用户将以

管理员权限登录。在所有其它情况下，用户将按照读取权限登录。

– 供应商特定 (Vendor specific)
在此模式下，权限的分配取决于服务器是否为用户返回一个组和返回的具体哪个组，

以及在“External User Accounts”表中该用户是否存在对应条目。

该表格包括以下列：

• Auth.Server Type
选择服务器将用于哪种身份验证方法。

– 登录 (Login)
服务器仅用于登录验证。

– 802.1X
服务器仅用于 802.1X 身份验证。

– Login & 802.1X
服务器用于两种身份验证程序。

• Radius 服务器地址 (RADIUS Server Address)
输入 RADIUS 服务器的 IPv4 地址或 FQDN。

• 服务器端口 (Server Port)
在此处输入 RADIUS 服务器的输入端口。默认情况下，输入端口设置为 1812。值范围是 
1 ... 65535。

• Shared Secret
输入访问 ID。值范围是 1 ... 128 个字符。

• 确认共享秘密 (Confirm Shared Secret)
再次输入访问 ID 以进行确认。

• Max. Retrans
在此，输入尝试请求的 大重试次数。初始连接请求将重试此处指定的次数，然后才会

查询另一个已组态的 RADIUS 服务器或将登录视为失败。由于默认设置为 3 次重试，这

意味着会尝试进行 4 次连接。值范围是 1 ... 5。
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• 主服务器 (Primary Server)
指定此服务器是否是主服务器。可以从“是”(yes) 或“否”(no) 选项中选择一个。

• “测试”(Test)（仅在线时可用）

可以使用此按钮测试指定的 RADIUS 服务器是否可用。该测试执行一次，并非循环执行。

• 测试结果 (Test result)（仅在线时可用）

显示 RADIUS 服务器是否可用：

– 失败，未发送测试包 (Failed, no test packet sent)
无法访问 IP 地址。

可以访问 IP 地址，但 RADIUS 服务器尚未运行。

– 可访问，但不接受密钥 (Reachable, key not accepted)
可以访问 IP 地址，但 RADIUS 服务器不接受共享密钥。

– 可访问，且接受密钥 (Reachable, key accepted)
可以访问 IP 地址，且 RADIUS 服务器接受指定的共享密钥。

测试结果不会自动更新。要删除测试结果，请单击“刷新”(Refresh) 按钮。

证书

概述

所有已加载文件（证书和密钥）都显示在该页面上。您可以选择以下方法在设备上加载文件：

• 系统 > 加载和保存 > HTTP (System > Load & Save > HTTP)
• “系统 > 加载和保存 > TFTP”(System > Load&Save > TFTP)
• “系统 > 加载和保存 > SFTP”(System > Load&Save > SFTP)
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说明

该表格包括以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。只能删除未使用的证书。 

• 类型 (Type)
显示已加载文件的类型。

– CA 证书 (CA Cert)
CA 证书由 CA（Certification Authority，认证机构）签发。

– 机器证书 (Machine Certificate)
– 密钥文件 (Key File)
– 远程证书 (Remote Cert)

远程伙伴证书

• 文件名 (Filename)
显示文件名。

• 状态 (Status)
显示证书有效还是已经过期。

• 主体 DN (Subject DN)
显示申请者名称。

• 签发者 DN (Issuer DN)
显示证书签发者的名称。

• 签发日期 (Issue Date)
显示证书的生效日期。

• 终止日期 (Expiry Date)
显示证书的效力截止日期。

• 适用对象 (Used)
显示哪些功能使用证书。

证书

证书依据 X.509 规定的格式制作而成，X.509 是 ITU-T 制定的用于规范数字证书创建行为的

标准。该标准描述了 X.509 证书的示范结构。有关详细信息，请访问 "http://www.itu.int"。 
此页面将显示下列结构元素的相关内容。如果结构元素不存在或所选证书尚未完成该元素的

创建，则右侧框不显示任何内容。只能对支持的特定条目进行编辑。
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说明

• 文件名 (Filename)
选择所需证书。  

• 类型 (Type)
显示已加载文件的类型。

– CA 证书

CA 证书由 CA（Certification Authority，认证机构）签发。

– 机器证书

– 密钥文件

– 远程证书

伙伴证书

• 主体 DN (Subject DN)
显示申请者名称。

• 签发者 DN (Issuer DN)
显示证书签发者的名称。

• 备用主体名 (Subject Alternate Name)
如果申请者有备用名，则将显示该备用名。 

• 签发日期 (Issue Date)
显示证书的生效日期。

• 终止日期 (Expiry Date)
显示证书的效力截止日期。

• 序列号 (Serial Number)
显示证书序列号。 

• 适用对象 (Used)
显示哪些功能使用证书。

• 加密算法 (Crypto Algorithm)
显示所采用的加密方法。

• 密钥使用 (Key Usage)
显示证书密钥的用途，例如，用于验证数字签名。

• 扩展密钥用法 (Extended Key Usage)
显示是否额外限制用途，例如，仅用于验证 CA 证书的签名。

• 密钥文件 (Key File)
显示密钥文件。
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• 证书撤销列表第 1 个 URL (Certificate Revocation List 1st URL)
输入用于调用撤销列表的 URL。只有在证书支持的情况下，才可进行编辑。

• 证书撤销列表第 2 个 URL (Certificate Revocation List 2nd URL)
输入备选 URL。如果使用第 1 个 URL 无法调用撤销列表，则使用备选 URL。只有在证书

支持的情况下，才可进行编辑。

• 证书 (Certificate)
显示证书名称。

• 密码 (Passphrase)
输入证书密码。只有对加密文件进行密码保护时才可进行编辑。

• 密码确认 (Passphrase Confirmation)
再次输入密码。只有对加密文件进行密码保护时才可进行编辑。

防火墙

综述

可在此页面激活防火墙。 

说明

请记住，如果禁用防火墙，内部网络将不会受到保护。

说明

该页面包含以下内容：

• 激活防火墙 (Activate Firewall)
启用后，防火墙有效。 

• TCP 空闲超时 [秒] (TCP Idle Timeout [s])
输入所需的时间（单位：秒）。如果未发生任何数据交换，则 TCP 连接将会在该时间结

束后自动终止。

值范围是 1 到 21474836。
默认设置：86400 秒 
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• UDP 空闲超时 [秒] (UDP Idle Timeout [s])
输入所需的时间（单位：秒）。如果未发生任何数据交换，则 UDP 连接将会在该时间结

束后自动终止。

值范围是 1 到 21474836。
默认设置：300 秒 

• ICMP 空闲超时 [秒] (ICMP Idle Timeout [s])
输入所需的时间（单位：秒）。如果未发生任何数据交换，则 ICMP 连接将会在该时间结

束后自动终止。

值范围是 1 到 21474836。
默认设置：300 秒 

预定义 IP 规则

此页面包含预定义的 IP 数据包过滤规则。如果创建了自己的 IP 数据包过滤规则，则其优先

级高于预定义的 IP 数据包过滤规则。

指定从哪个接口访问设备的哪些 IPv4 服务。
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说明

• Interface
列表是动态的。

与设置相关的接口。 
– pppx 或 usb0（仅限 M876-4、MUM856） 

可以通过 WAN 接口访问设备。 
– VLANx 

可以通过 IP 子网访问设备。提供组态了子网的 VLAN。 
– SINEMA RC 

可以通过 SINEMA RC 服务器访问设备。仅适用于 KEY-PLUG SINEMA RC。 
– OpenVPN 连接、IPsec VPN 连接 

允许（可通过 VPN 连接访问的）VPN 隧道伙伴访问设备。如果已经创建 VPN 连接，则

在列表中显示连接名称。

– IP Version
显示防火墙规则将应用于的 IP 版本。

• 对于设备的以下 IPv4 服务，允许通过防火墙进行访问：

– 全部

所有预定义的 IPv4 服务。

– HTTP
用于对基于 Web 的管理进行访问。

– HTTPS
用于对基于 Web 的管理进行安全访问。

说明

禁用 HTTP 和 HTTPS
如果禁用 HTTP 和 HTTPS，则无法再访问设备的 WBM。

禁用 HTTPS
如果禁用了 HTTPS，则只能通过 HTTP 访问 WBM。前提是在“System > Configuration 
> HTTP Services”中设置的是“HTTP & HTTPS”。假如设置的是“Redirect HTTP to 
HTTPS”，则通过 HTTP 执行的访问无法被重定向至 HTTPS。这就意味着无法再访问设

备的 WBM。

– DNS
设备的 DNS 查询。只有在设备上启用“DNS-Relay”功能后才需要选中。 

– SNMP
入站 SNMP 连接。例如，当使用 MIB 浏览器访问设备的 SNMP 信息时需要选中。

– Telnet
用于不加密访问 CLI。

– SMS Relay（仅限 M87x / MUM85x）
用于从本地网络发送 SMS 消息。
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– TCP Event
用于传入 TCP 数据包。例如，触发“睡眠模式”功能时需要。

– IPsec VPN
允许从外部网络到设备的 IKE（Internet 密钥交换）数据传输。当 IPsec VPN 远程站需

要与此设备建立连接时需要选中。

– SSH
用于加密访问 CLI。

– DHCP 
访问 DHCP 服务器或 DHCP 客户端

– Ping 
访问 ping 功能

– 系统时间

访问 NTP 和 SNTP
– Cloud Connector

访问集成的 TIA Portal 云连接器服务器，并且可通过接口访问设备。

– VRRP
访问 VRRPv3

– VXLAN （仅限 MUM85x）
建立 VXLAN 隧道并接收帧。如果隧道端点建立到该设备的连接，则需要。

动态规则

可在此页面中定义动态规则集。例如，可以用规则集汇总远程访问所需的防火墙规则。

可以将一个规则集分配给一个或多个用户。如果此用户登录成功，则会启用针对此用户的防

火墙规则集。

登录后即启动定时器。时间到期后，用户将自动从设备注销。

还可以控制某一时间段的规则集。组态开始时间和结束时间。在这两个时间之间，启用分配

给规则集的防火墙规则。 

说明

“规则集”(Rule set) 区域

• 名称 (Name)
定义规则集的唯一名称。如果单击“创建”(Create) 按钮，会创建一个具有唯一编号的新行。
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该表包含以下列： 
• 选择 (Select)

选中要删除的行中的复选框。 
• 编号 (No.)

显示条目的唯一编号。

• 名称 (Name)
规则集的名称。如果需要，可以更改名称。

• 注释 (Comment)
详细描述规则集的注释。 

• Timeout
访问是有时间限制的。指定访问的持续时间。如果需要，用户可以通过“用户特定的防

火墙”(User Specific Firewall) 页面上的“重置超时”(Reset Timeout) 按钮延长访问时间。

“规则集分配”(Rule Set Assignment) 区域

• 类型 (Type)
指定规则集将分配给谁。下表的显示内容取决于选择的“类型”(Type)。
– 用户帐户 (User Accounts)

通过本地用户帐户启用规则集。

– 数字量输入 (Digital input)
通过控制数字量输入执行规则集。仅当已在“系统 > 事件 > 组态”(System > Events > 
Configuration) 下已启用“防火墙”(Firewall) 事件的“数字量输入”(Digital In) 时才可

以实现此功能。

– RADIUS 角色 (RADIUS role)
通过 RADIUS 角色启用规则集。

– RADIUS 用户 (RADIUS user)
通过 RADIUS 用户启用规则集。

– 时间触发 (Time triggered)
规则集强制执行由时间触发。

“用户帐户”(User Account) 表包含以下列： 
• 用户帐户 (User Account)

仅显示远程访问为“仅限”或“另外”的用户。

• 角色 (Role)
显示用户角色。

• 规则集 (Rule set)
定义对此用户有效的规则集。
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• 组合 (Combined with)
将用户登录与事件（例如“数字量输入”(Digital Input) 事件）组合在一起。要登录到动态

防火墙的 WBM 页面，数字量输入处必须存在电压并且用户登录必须成功。

• 剩余时间 (Remaining Time)（仅在线时可用）

此用户登录时，显示访问剩余时间。

• 取消激活强制 (Force Deactivate)（仅在线时可用）

具有管理员权限的用户可以使用此按钮注销活动用户。

“数字量输入”(Digital Input) 表包含以下列： 
• “数字量输入”(Digital In)

可用数字量输入

• 规则集 (Rule set)
定义通过数字量输入控制的规则集。

• 动态源（范围）(Dynamic Source (Range))
输入允许发送 IP 数据包的 IP 地址或 IP 范围。 

• 状态 (State)（仅在线时可用）

显示访问剩余时间。

“RADIUS 角色”(RADIUS role) 表包含以下列：

• 角色 (Role)
显示角色名称。仅显示远程访问为“另外”的角色前提条件是已在 RADIUS 服务器上创建

此角色，且已将 RADIUS 用户分配给该角色。

• 规则集 (Rule set)
定义对此 RADIUS 角色有效的规则集。

• 组合 (Combined with)
将登录与事件（例如“数字量输入”(Digital In) 事件）组合在一起。要登录到动态防火墙

的 WBM 页面，数字量输入处必须存在电压并且登录必须成功。

• 计数器 (Counter)（仅在线时可用）

成功登录后，会显示通过 RADIUS 激活且分配了 RADIUS 角色的用户数。

• 取消激活强制 (Force Deactivate)（仅在线时可用）

具有管理员权限的用户可以使用此按钮注销 RADIUS 角色。
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“RADIUS 用户”(RADIUS User) 表包含以下列：

• 用户 (Users)
显示分配给该角色的用户。

在设备上创建具有远程访问权限“另外”的角色，并将其分配给组。组的名称必须与 
RADIUS 服务器上用户组的名称完全一致。

• 角色 (Role)
分配给 RADIUS 用户的角色。

• 剩余时间 (Remaining Time)（仅在线时可用）

此用户登录时，显示访问剩余时间。

• 取消激活强制 (Force Deactivate)（仅在线时可用）

具有管理员权限的用户可以使用此按钮注销 RADIUS 角色。

“时间触发”(Time triggered) 表包含以下列：

• 时间触发 (Time triggered)
条目索引

• 规则集 (Rule set)
定义由时间触发的规则集。

• 组合 (Combined with)
将时间触发与事件（例如“数字量输入”(Digital In) 事件）组合在一起。要登录到动态防

火墙的 WBM 页面，数字量输入处必须存在电压并且登录必须成功。

• 周期 (Cycle)
指定时间触发的强制执行周期。

– 每天 (Daily)
– 每周 (Weekly)
– 每月 (Monthly)

• 天数 (Days)
如果为周期设置了“每周”(Weekly) 或“每月”(Monthly)，请指定天数。

输入的日期以逗号分隔，例如 1,3,4
– 每周 (Weekly)：1 - 7
– 每月 (Monthly)：1 - 31
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• 动态源（范围）(Dynamic Source (Range))
– 单个 IP 地址：指定 IP 地址。

– IP 范围：使用起始地址“-”结束地址指定范围，例如： 
IPv4：192.168.100.10 - 192.168.100.20 
IPv6：fe80:: - febf::

– 所有 IP 地址： 
IPv4："0.0.0.0/0"
IPv6: "::"

– 如果用户启用了规则集，则占位符 DYNAMIC 将替换为所用终端设备的 IP 地址。

• 开始时间 (Start time)
输入开始时间，格式为 HH:MM。

• 结束时间 (End Time)
输入结束时间，格式为 HH:MM。

• 激活 (Activate)（仅在线时可用）

启用时，规则集由时间触发。时间触发防火墙规则启动时，连接会短暂中断。

IP 服务

可在此页面上定义 IP 服务。使用 IP 服务定义，可以定义特定服务的防火墙规则。用户只需

要选择一个名称并为其分配服务参数。组态 IP 规则时，只需使用该名称。

说明

该页面包含以下内容：

• 服务名称 (Service Name)
输入 IP 服务的名称。名称必须唯一。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 服务名称 (Service Name)
显示 IP 服务的名称。

• 传输 (Transport)
指定协议类型。

– UDP
该规则仅适用于 UDP 帧。

– TCP
该规则仅适用于 TCP 帧。
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• 源端口（范围）(Source Port (Range))
输入源端口。该规则仅适用于特定端口。 
– 如果要将该规则应用于某一端口范围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例

如 30 - 40。
– 如果要将该规则应用于所有端口，则输入“*”。

• 目的端口（范围）(Destination Port (Range))
输入目标端口。该规则仅适用于特定端口。 
– 如果要将该规则应用于某一端口范围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例

如 30 - 40。
– 如果要将该规则应用于所有端口，则输入“*”。

ICMP 服务

可在此页面中定义 ICMP 服务。使用 ICMP 服务定义，可以定义特定服务的防火墙规则。用

户只需要选择一个名称并为其分配服务参数。组态 IP 规则时，只需使用该名称。 

说明

该页面包含以下内容：

• 服务名称 (Service Name)
输入 ICMP 服务的名称。名称必须唯一。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 服务名称 (Service Name)
显示 ICMP 服务的名称。 

• 协议 (Protocol)
显示 ICMP 协议的版本。 
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• 类型 (Type)
指定 ICMP 数据包类型。下面显示了几个示例：

– Destination Unreachable
无法传送 IP 帧。 

– Time Exceeded
超出时间限制

– Echo-Request
回送请求，通常称为 ping。

• Code
代码更加详细地说明了 ICMP 数据包类型。选择取决于所选的 ICMP 数据包类型。

例如，如果选择“Destination Unreachable”，则无法访问“代码 1”对应的主机。

IP 协议

在此页面中，可以组态用户自定义的协议，例如组播组的 IGMP 协议。用户只需要选择一个

协议名称并为其分配服务参数。组态 IP 规则时，只需使用该协议名称。 

说明

该页面包含以下内容：

• 协议名称 (Protocol Name)
输入协议名称。  

该页面包含以下复选框：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 协议名称 (Protocol Name)
显示协议名称。

• 协议编号 (Protocol Number)
输入协议编号，例如，2。协议编号的列表，请参见 iana.org 的 Internet 页面。

IP 规则

在此页面中，可指定您自己的防火墙 IP 规则。 
相比于以下规则，在此设置的 IPv4 规则优先级更高：

• 预定义的 IPv4 规则和

• 依据连接组态自动创建的 IP 规则 (SINEMA RC)。 
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说明

• IP 版本 (IP Version) 
IP 协议的版本。

• 规则集 (Rule set) 
选择所需规则集。如果已禁用“全部显示”(Show all)，则仅在表格中显示分配给此规则集

的 IP 规则。

• 全部显示 (Show all) 
启用后，将显示所有可用的 IP 规则。可以使用“Assign”设置将 IP 规则分配给所选规则集。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 协议 (Protocol)
显示 IP 协议的版本。

• 操作 (Action)
选择入站 IP 数据包的处理方式：

– Accept – 数据包可通过。

– Reject – 数据包被拒绝，并且发送方收到相应消息。

– Drop – 数据包被丢弃且未通知发送方。

• 从/至 (From / To) 
指定 IP 规则的通信方向。 
– VLANx：组态了子网的 VLAN
– 设备

– NVEx：用于建立 VXLAN 隧道的虚拟接口。

– SINEMA RC：连接到 SINEMA RC 服务器

– IPsec：全部 IPsec VPN 连接（全部）或特定 IPsec VPN 连接

– pppx bzw. usb0：WAN 接口

– OpenVPN：全部 OpenVPN 连接 (all) 或特定 OpenVPN 连接
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• 源（范围）(Source (Range))
输入允许发送 IP 数据包的 IP 地址或 IP 范围。

– 单个 IP 地址： 
输入 IPv4 地址。 

– IP 范围 
使用起始地址“-”结束地址指定范围，例如： 
IPv4：192.168.100.10 - 192.168.100.20 
IPv6：fe80:: - febf::

– 所有 IP 地址 
IPv4："0.0.0.0/0"
IPv6: "::"

– DYNAMIC  
如果用户启用了规则集，则占位符 DYNAMIC 将替换为所用终端设备的 IP 地址。

说明

数字量输入和 DYNAMIC 占位符

如果通过控制数字量输入执行规则集，则占位符 DYNAMIC 将替换为“动态源（范

围）”(Dynamic Source (Range)) 的设置。在“安全 > 防火墙 > 动态规则”(Security > 
Firewall > Dynamic Rules) 中组态设置。

• 目标（范围）(Destination (Range))
输入允许接收 IP 数据包的 IP 地址或 IP 范围。 
– 单个 IP 地址：指定 IP 地址。

– IP 范围：使用起始地址“-”结束地址指定范围，例如：

IPv4：192.168.100.10 - 192.168.100.20 
IPv6：fe80:: - febf::

– 所有 IP 地址： 
IPv4："0.0.0.0/0"
IPv6: "::"

– DYNAMIC
如果用户启用了规则集，则占位符 DYNAMIC 将替换为所用终端设备的 IP 地址。

• 服务 (Service)
选择该规则适用的服务或协议名称。 
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• 日志 (Log)
指定是否应在每次规则生效时都生成日志条目，并指定事件的严重程度。

可使用以下设置：

– none
不记录生效的规则。

– info/warning/critical
以所选的事件严重程度记录生效的规则。在“信息 > 日志表 > 防火墙日志”(Information 
> Log Tables > Firewall Log) 中显示日志文件。

• 优先 (Precedence) 
指定规则的优先级。

说明

通过 VPN 隧道打开 WBM
要通过 VPN 隧道打开 WBM，请创建以下 IP 规则：

操作 (Action)：接受

自 (From)：IPsec
至 (To)：设备

服务 HTTPS (Service HTTPS)（TCP 端口 443）

• 分配 (Assign)
要将 IP 规则分配至所选规则集，请启用所需 IP 规则的设置，然后单击“设置值”(Set 
Values) 按钮。

• 已分配 (Assigned)
显示分配了此 IP 规则的规则集。也可以将 IP 规则分配给多个规则集。如果将 IP 规则分

配给所有规则集，则显示“所有”(all)。
• 名称 (Name)

显示 IP 规则的创建者。

– NETMAP - 自动创建的防火墙规则

IPsec VPN

概述

要创建一个 IPsec VPN 连接，可采用以下方式

在 STEP 7 中通过 VPN 组自动创建
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有关为 IPsec VPN 连接创建 VPN 组的更多信息，请参见“IPsec VPN 隧道：创建和分配 VPN 组”

部分 

STEP 7（通过 VPN 组）

还可以通过 VPN 组组态 IPsec 连接，请参见“IPsec VPN 隧道：创建和分配 VPN 组“部分。当

通过 VPN 组进行组态时，远程地址和远程子网由 STEP 7 基于接口名称进行确定：

• 接口名称“INT”：STEP 7 将接口处理为内部接口。

• 接口名称“EXT”：STEP 7 将接口处理为外部接口。

将设备添加到 VPN 组后，STEP 7 仅在外部接口之间创建 VPN 连接。仅内部接口的本地子网

通过 VPN 互连。需要手动组态其它 VPN 连接。

通过 VPN 组进行组态时的特性

• 指定发起建立连接（基于到 VPN 组的分配）的权限。

• 在连接特定的 VPN 设置中，设备未显示为连接伙伴，因此可进行编辑。选择设备后，接

口可适应其它伙伴设备。

• 在 VPN 模式下，设备始终表现为路由设备。

• VPN 组成员的本地属性中采用 VPN 组的属性。与以下参数相关的 VPN 组的属性可以在本

地覆盖：

– 阶段 1：键控尝试、DPD、DPD 周期、DPD 超时

– 阶段 2：有效期字节、协议、端口（范围）、自动防火墙规则

综述

可在此页面中组态 VPN 的基本设置。

说明 
该页面包含以下内容：

• Activate IPsec VPN
启用或禁用 VPN 的 IPsec 协议。

• Enforce strict CRL Policy
启用后，将根据 CRL（Certificate Revocation List，证书撤销列表）检查证书的有效性。证

书撤销列表列出了由认证机构签发且在设置的到期日期前已失效的证书。您可以在“证书 
(页 3539)”页面组态要使用的证书撤销列表。
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• NAT Keep Alive Time Interval
指定发送保持连接帧的时间间隔。如果在两个 VPN 端点之间存在 NAT 设备，则当存在非

活动的情况时，连接将会从其动态 NAT 表中删除。为防止出现此种情况，应发送保持连

接消息。

• IKEv2 DPD Retries
指定将 IKEv2 连接认定为中断前允许的失败尝试次数。该设置适用于所有 IKEv2 连接。

• IKEv2 DPD Retry Interval[s]
指定发送失败尝试的时间间隔。

远程端点

在此页面上，可以组态远程伙伴（VPN 端点）。

说明

该页面包含以下内容：

• 远程端点名称 (Remote End Name)
输入远程站的名称，然后单击“创建”(Create) 可创建新的远程站。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 名称 (Name)
显示伙伴的名称。

• 远程模式 (Remote Mode)
指定远程站采用的角色。

– Roadwarrior
输入可访问的远程地址。从伙伴识别可访问的远程子网。

– Standard 
永久输入可访问的远程地址和可访问的远程子网。

• 远程类型 (Remote Type)
指定远程站的地址类型。

– 手动 (Manual)
获知伙伴的地址。设备既可作为 VPN 客户端主动建立 VPN 连接，也可以被动等待伙

伴建立连接。

– 任意 (Any)
接受采用任何 IP 地址的远程站的连接。设备只能等待 VPN 连接而无法像主动方那样

建立 VPN 隧道。 
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• 远程地址 (Remote Address)
只能采用远程类型“Manual”进行编辑。

– 在标准模式下，输入伙伴的 WAN IP 地址或 DDNS 主机名。网络掩码始终是 32
– 在 Roadwarrior 模式下，可指定伙伴的地址或输入可接受其连接的 IP 范围。

• 远程子网 (Remote Subnet)
– 在标准模式下，输入远程站的远程子网。使用 CIDR 表示法。 

多个子网只能与 IKv2 一起使用。然后在输入子网时使用逗号隔开。

– 在 Roadwarrior 模式下，设备通过远程站识别可访问的子网，并对其进行学习。 
• 虚拟 IP 模式 (Virtual IP Mode)

指定是否为远程站提供虚拟 IP 地址。 
可设置以下选项：

– 无 (None)
无虚拟 IP 地址。动态建立到远程站内部 IP 地址的 VPN 隧道。

– 用户定义的 IPv4 (User defined IPv4)
虚拟 IP 地址来自“虚拟 IP”中指定的区段。

• 虚拟 IP (Virtual IP)
指定为远程站提供虚拟 IP 地址的子网 (CIDR)。
只有在“虚拟 IP 模式”(Virtual IP Mode)下选择了“用户定义的 IPv4”(user defined IPv4) 才
可进行编辑。

连接

可在此页面组态 VPN 连接的基本设置。使用这些设置，设备（本地端点）可建立到伙伴的

非安全 VPN 隧道。可在“验证”(Authentication) 页面中指定安全设置。

说明

通过同一 VPN 端点的多个 IPsec VPN 连接

如果已通过同一 VPN 端点创建了到不同远程子网的多个 IPsec VPN 连接，则首先组态的 VPN 
连接（索引 低）是主连接（父连接）。

所有其它 IPsec VPN 连接（子连接）均通过主连接创建和建立。如果所有 VPN 隧道现已建立，

且父连接终止，则所有子连接均被中断。经过 DPD 超时时间后，所有 IPsec VPN 连接均通过

主连接重新建立。

如果仅一个子连接被终止，则主连接和其它子连接不受影响。

说明

IPsec：阶段 2 连接的限制

每个阶段 1（远程端） 多创建 20 个阶段 2 连接。
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说明

如果使用“NETMAP” 
• 仅支持自动防火墙规则

• 不能为“操作”(Operation)选择设置“按需”(on demand)。

说明

该页面包含以下框：

• 连接名称 (Connection name)
输入 VPN 连接的名称。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3558 编程和操作手册, 11/2022



该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示 VPN 连接的名称。

• 操作 (Operation) 
指定 VPN 连接的创建者。有关更多详细信息，请参见“技术基础 > VPN 连接建立 
(页 3344)”(Technical basics > VPN connection estalishment)。
– 禁用 (Disabled)

禁用 VPN 连接。

– 启动 (start)
该设备将尝试与伙伴建立 VPN 连接。

– 等待 (wait)
设备将等待伙伴发起连接。

– 请求时 (on demand)
必要时建立 VPN 连接。

– 基于 DI 启动 (start on DI)
如果发生“数字量输入”事件，则该设备将尝试与伙伴建立 VPN 连接。

前提是该“数字量输入”(Digital In) 事件已转发给 VPN 连接。为此，在“系统 > 事件 
> 组态 (页 3405)”(System > Events > Configuration) 下，为“数字量输入”(Digital In) 
事件启用“VPN 隧道”(VPN Tunnel)。

– 基于 DI 等待 (wait on DI)
如果发生“数字量输入”事件，则该设备会等待伙伴来发起连接建立信号。

前提是该“数字量输入”(Digital In) 事件已转发给 VPN 连接。为此，在“系统 
(页 3405) > 事件 > 组态”(System > Events > Configuration) 下，为“数字量输

入”(Digital In) 事件启用“VPN 隧道”(VPN Tunnel)。
– 通过 SMS 启动 (With start on SMS)（仅限 M87x 和 MUM85x）

如果设备收到 SMS 命令，则该设备将尝试与远程站建立 VPN 连接。前提是该设备接

受了来自某些发送方的“系统”(System) 类别的 SMS 命令。在“系统 > SMS > SMS 命令 
(页 3447)”(System > SMS > SMS Command) 中组态发送方。

– SMS 等待 (wait on SMS)（仅限 M87x 和 MUM85x）
设备接收到 SMS 命令后，将等待远程站发起连接建立信号。前提是该设备接受了来自

某些发送方的“系统”(System) 类别的 SMS 命令。在“系统 > SMS > SMS 命令 
(页 3447)”(System > SMS > SMS Command) 中组态发送方。

• 接口 (Interface)
指定建立 VPN 连接时所使用的接口。

– vlanx
用于通过本地网络 (LAN) 访问设备

– pppx 或 usb0（仅适用于 M87x 和 MUM85x）： 
通过 WAN 接口访问设备。
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• 键控协议 (Keying Protocol)
指定使用 IKEv2 还是 IKEv1。

• 远程终端 (Remote End)
选择所需远程站。只能组态在“远程端点”(Remote End) 页面上已组态的伙伴。

• 本地子网 (Local Subnet)
输入本地子网。使用 CIDR 表示法。本地网络还可以是单台 PC 或本地网络的另一个子网。

多个子网只能与 IKEv2 一起使用。然后在输入子网时使用逗号隔开。

• 请求虚拟 IP (Request Virtual IP)
启用后，在建立连接过程中远程站会请求提供虚拟 IP 地址。

• Timeout [分钟]
指定以分钟为单位的持续时间。如果未发生任何数据交换，则在该时间结束后，VPN 隧
道将自动终止。

验证

在此页面中，可指定 VPN 连接伙伴间相互验证的方式。

说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示与设置相关的 VPN 连接的名称。 

• 验证 (Authentication)
选择验证方法。对于 VPN 连接，要求伙伴必须使用相同的验证方法。

– 已禁用

未选择验证方法。无法建立连接。

– 远程证书

使用远程证书进行验证。可在“远程证书”(Remote Certificate) 中指定证书。

– CA 证书

使用认证机构的证书进行验证。可在“CA 证书”中指定证书。如果要建立到 SINEMA RC 
的 IPsec 连接，则稍后需通过 WBM 添加证书并将其下载到设备。

– PSK
使用密钥进行验证。可在“PSK”中组态密钥。

说明

对于“PSK”验证方法，指定“本地 ID”(Local ID) 和“远程 ID”(Remote ID)。如果条目保

持为空，IPSec 将使用接口的 IP 地址作为 ID 并阻止 VPN 隧道进行设置。
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• CA 证书 (CA Certificate)
选择证书。只能选择已加载的证书。

• 本地证书 (Local Certificate)
选择机器证书。只能选择 TIA Portal 生成的设备证书。

可以在“系统 > 加载和保存”(System > Load&Save) 下为设备加载证书。加载的证书和密

钥文件显示在 WBM 页面“Security > Certificates”上。

• 本地 ID (Local ID)
输入伙伴证书中的本地 ID。只有在使用伙伴证书时，该框才可为空。该框自动用伙伴证

书中的值填充。

• 远程证书 (Remote Certificate)
选择远程站证书。只能选择 TIA Portal 生成的伙伴证书。

可以在“系统 > 加载和保存”(System > Load&Save) 下为设备加载证书。加载的证书和密

钥文件显示在 WBM 页面“Security > Certificates”上。

• 远程 ID (Remote ID)
输入伙伴证书的“Distinguished Name”或“Alternate Name”。只有在使用伙伴证书时，该

框才可为空。该框自动用伙伴证书中的值填充。 
• PSK

输入密钥。 
• PSK 确认 (PSK Confirmation)

再次输入密钥。 

阶段 1

阶段 1：加密协议与验证（IKE = Internet 密钥交换）：

在此页面中，可以为 IPsec 密钥管理协议设置参数。密钥交换使用标准化 IKE 方法，您可为

该方法设置以下协议参数。
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说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示与设置相关联的 VPN 连接的名称。 

• 默认密码 (Default Ciphers)
启用后，会在连接建立期间将预设列表传输到 VPN 连接伙伴。该列表包含三种算法（加

密、验证、密钥导出）的组合。要建立 VPN 连接，VPN 连接伙伴必须至少支持其中的一

种组合。该选择取决于密钥交换方法。更多信息，请参见“IPsec VPN (页 3374)”部分

• 加密 (Encryption)
对于阶段 1，选择所需的加密算法。只有在“默认密码”(Default Ciphers) 禁用后才可选择。

该选择取决于密钥交换方法。更多信息，请参见“IPsec VPN (页 3374)”部分。

说明

CCM 和 GCM 这两种 AES 模式各自包含单独的数据验证机制。如果使用 AES x CCM 模式

进行加密，则在验证时也会使用相同的模式。然后，仅伪随机函数源自“验

证”(Authentication) 参数。要建立 VPN 连接，所有设备需要使用相同的设置。

• 验证 (Authentication)
指定计算校验和的方法。只有在“默认密码”(Default Ciphers) 禁用后才可选择。

支持下列方法：

– MD5
– SHA1
– SHA512
– SHA256
– SHA384

• 密钥导出 (Key derivation)
选择要从中生成密钥的所需 Diffie-Hellmann 组 (DH)。只有在“默认密码”(Default 
Ciphers) 禁用后才可选择。

支持以下 DH 组：

– DH Group 1
– DH Group 2
– DH Group 5
– DH Group 14
– DH Group 15
– DH Group 16
– DH Group 17
– DH Group 18
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• 键控尝试次数 (Keying Tries)
输入建立连接失败后重试的次数。如果输入值 0，则会不断尝试建立连接。

• 有效期 [分钟] (Lifetime [min])
输入以分钟为单位的时间段，指定验证的有效期。如果已到设定的时间，则所涉及的 VPN 
端点间必须重新进行相互验证并生成新密钥。

• DPD
启用后，将使用 DPD（失效伙伴检测）。使用 DPD，可以了解是仍保持 VPN 连接还是连

接已经中止。 

说明

发送 DPD 查询会增加收发的数据量。这将导致成本增加。

• DPD 周期 [秒] (DPD Period [sec])
输入发送 DPD 查询前的时间段。这些查询可测试远程站是否仍可用。

• DPD 超时 [秒] (DPD Timeout [sec])
仅可针对 IKEv1 进行调整。对于 IKEv2，在“安全 > IPsec > 常规”(Security > IPsec > 
General) 下组态设置。

输入时间段。如果对 DPD 查询无任何响应，则在该时间段到期后宣布与远程站的连接无效。

说明

为了避免不需要的连接故障，请将 DPD 超时设置为明显高于 DPD 周期。建议将其设置为

至少比 DPD 周期长 2 分钟。

• 挑战模式 (Aggressive Mode)
– 禁用

使用主模式

– 启用

使用挑战模式

主模式与挑战模式之间的区别在于主模式使用“身份保护”。在主模式下会加密身份传

输，而挑战模式下则不然。

阶段 2

阶段 2：数据交换（ESP = 封装安全有效载荷）

在此页面中，可以为 IPsec 数据交换协议设置参数。此阶段中的整个通信使用标准化安全协

议 ESP 进行加密，您可以为其设置以下协议参数。
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说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示与设置相关联的 VPN 连接的名称。 

• 默认密码 (Default Ciphers)
启用后，会在连接建立期间将预设列表传输到 VPN 连接伙伴。该列表包含三种算法（加

密、验证、密钥导出）的组合。要建立 VPN 连接，VPN 连接伙伴必须至少支持其中的一

种组合。更多信息，请参见“IPsec VPN (页 3374)”部分。

• 加密 (Encryption)
对于阶段 2，选择所需的加密算法。只有在“默认密码”(Default Ciphers) 禁用后才可选择。

更多信息，请参见“IPsec VPN (页 3374)”部分。

说明

CCM 和 GCM 这两种 AES 模式各自包含单独的数据验证机制。如果使用 AES x CCM 或 AES 
x GCM 模式进行“加密”，则在验证时也会使用相同的模式。然后，仅伪随机函数源自

“验证”(Authentication) 参数。

• 验证 (Authentication)
指定计算校验和的方法。只有在“默认密码”(Default Ciphers) 禁用后才可选择。

支持下列方法：

– MD5
– SHA1
– SHA512
– SHA256
– SHA384
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• 密钥导出 (PFS) (Key Derivation (PFS))
设备支持具有完全前向保密 (PFS) 属性的 Diffie-Hellmann 密钥交换 (DH)。 
选择从中生成密钥的所需 DH 组。只有在“默认密码”(Default Ciphers) 禁用后才可选择。

支持以下 DH 组：

– 无 (None)：在阶段 2，不交换单独的密钥。这会禁用 PFS。
– DH Group 1
– DH Group 2
– DH Group 5
– DH Group 14
– DH Group 15
– DH Group 16
– DH Group 17
– DH Group 18

说明

为建立 VPN 连接，所有设备需要使用相同的设置或提供可兼容的密钥过程。

• 有效期 [分钟] (Lifetime [min])
输入以分钟为单位的时间段，指定商定密钥的有效期。时间到期后，密钥将重新协商。

• 有效期字节 (Lifebytes)
输入以字节为单位的数据限制，指定商定密钥的有效期。达到数据限制时，密钥将重新

协商。

• 协议 (Protocol)
指定 VPN 连接适用的协议，例如 UDP、TCP、ICMP。如果要将该设置用于所有协议，则

输入“*”。
• 端口（范围） (Port (Range))

指定可供 VPN 隧道通信的端口。该设置仅适用于特定端口。

– 如果要将该设置用于某一端口范围，则以起始端口“-”结束端口的形式输入范围，例如 
30 - 40。

– 如果要将该设置用于所有端口，则输入“*”。
此设置仅对基于端口的协议有效。

• 自动防火墙规则 (Auto Firewall Rules)
– 已启用

对于 VPN 连接，将自动创建从“外部”访问“内部”和从“内部”访问“外部”的防

火墙规则。可以在“安全 > 防火墙 > 预定义的 IPv4”(Security > Firewall > Predefined 
IPv4) 下启用对设备特定服务的访问。默认情况下 ping 处于启用状态。

– 已禁用

您需要自行创建防火墙规则。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3565



OpenVPN

综述

可在此页面激活 OpenVPN 客户端。

说明

该页面包含以下内容：

• 启用 OpenVPN
启用或禁用 OpenVPN 客户端。

连接

可在此页面组态 OpenVPN 连接的基本设置。可在“验证”(Authentication) 页面中指定安全

设置。

说明

• 连接名称 (Connection name)
输入 OpenVPN 连接的唯一名称。

该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 名称 (Name)
显示 OpenVPN 连接的名称。
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• 操作 (Operation)
指定 VPN 连接建立的方式。有关更多详细信息，请参见“技术基础 > VPN 连接建

立”(Technical basics > VPN connection estalishment)。
– 启动 (start)

设备将尝试与伙伴建立 VPN 连接。

– 基于 DI 启动 (start on DI)
如果发生“数字量输入”事件，则该设备将尝试与伙伴建立 VPN 连接。

前提是该“数字量输入”(Digital In) 事件已转发给 VPN 连接。为此，在“系统 > 事件 > 
组态”(System > Events > Configuration) 下，为“数字量输入”(Digital In) 事件启用

“VPN 隧道”(VPN Tunnel)。
– SMS 启动 (Start on SMS)（仅限 M87x）

如果设备收到 SMS 命令，则设备将尝试与伙伴建立 VPN 连接。前提是该设备接受了

来自某些发送方的“系统”(System) 类别的 SMS 命令。在“系统 > SMS > SMS 命
令”(System > SMS > SMS Command) 中组态发送方。

– 禁用 (Disabled)
禁用 VPN 连接。

• 加密 (Encryption) 
选择所需的加密算法。 
– AES-128-CBC（默认值） 
– AES-192-CBC 
– AES-256-CBC 
– DES-EDE3
– BF-CBC

• 验证 (Authentication)
指定计算校验和的方法。

– SHA256（默认值） 
– SHA384 
– SHA512 
– SHA224 
– SHA1 
– MD5
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• LZO 补偿 (LZO Comp.)
– 禁用 (-)

压缩已禁用。服务器无法再次启用压缩。

– 否

默认禁止压缩。服务器可启用压缩。

– 是

压缩默认被启用。服务器可禁用压缩。

– 自适应

默认情况下，以自适应方式激活压缩。只有在数据良好，可用于压缩时才进行压缩，

否则将在特定时间内禁用压缩。

• 自动防火墙规则 (Auto Firewall Rules)
– 启用

对于 VPN 连接，将自动创建从“外部”访问“内部”和从“内部”访问“外部”的防

火墙规则。此外，允许从设备访问外部。可以在“安全 > 防火墙 > 预定义的 
IPv4”(Security > Firewall > Predefined IPv4) 下启用对设备特定服务的访问。默认情况

下 ping 处于启用状态。

– 禁用

需要自行创建适用的防火墙规则。

• 启用 NAT (Enable NAT)
可以通过该设置为该接口启用自动 IP 地址伪装。从外部不能直接访问本地设备，而只能

通过接口的 IP 地址进行访问。但是，本地设备可以通过 OpenVPN 服务器连接到下游设

备。有关 NAT 的详细信息，请参见“技术基础 > NAT (页 3334)” 
• 超时 [min] (Timeout [min])

指定以分钟为单位的持续时间。如果未发生任何数据交换，则在该时间结束后，VPN 隧
道将自动终止。

远程

在此页面上，可以组态远程伙伴（OpenVPN 端点）。可以为每个连接指定多个 OpenVPN 伙
伴。设备将逐个尝试所有组态的 OpenVPN 伙伴，直至成功建立连接。

说明

该页面包含以下内容：

• 远程名称 (Remote name)
输入 OpenVPN 远程伙伴的名称，然后单击“创建”(Create) 可创建新的伙伴。
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该表包含以下列：

• 选择 (Select)
选中要删除的行中的复选框。

• 名称 (Name)
显示 Open VPN 伙伴的名称。

• 连接 (Connection)
选择相应连接。只能组态已在“连接”(Connection) 页面上组态的连接。

• 远程地址 (Remote Address)
输入 OpenVPN 伙伴的 WAN IP 地址或 DNS 主机名称。 

• 端口 (Port)
指定可供 OpenVPN 隧道通信的端口。该设置仅适用于特定端口。

• 协议 (Protocol)
指定将使用 OpenVPN 连接的协议。

• 代理 (Proxy)
指定是否通过代理服务器建立与定义的 OpenVPN 伙伴的 OpenVPN 隧道。只能选择在“系

统 > 代理服务器”(System > Proxy Server) 中组态的代理服务器。

验证

在此页面中，可指定 VPN 连接伙伴间相互验证的方式。

说明

该表包含以下列：

• 名称 (Name)
显示与设置相关联的 VPN 连接的名称。 

• TLS 验证密钥 (TLS Auth. Key)
选择用于为 TLS 数据包签名的密钥文件。如果传入的 TLS 数据包未使用此密钥进行签名，

则会丢弃这些数据包。 
• 方向 (Direction)

指定方向。如果选择 0，则必须在伙伴设备上设置 1，反之亦然。可使用此设置限制可对

自身进行身份验证的客户端。 
如果未在 OpenVPN 服务器上进行任何设置，则选择“none”。如果选择“none”，则会禁用

此设置。
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• 方法 (Method)
选择验证方法。对于 VPN 连接，要求伙伴必须使用相同的验证方法。

– 禁用 (Disabled)
未选择验证方法。无法建立连接。

– 证书 (Certificates)
使用证书进行验证。稍后需通过 WBM 添加证书并将其下载到设备。

– 用户名/密码 (Username/Password)
使用用户名/密码进行验证。稍后需通过 WBM 添加证书并将其下载到设备。

– 证书/用户名/密码 (Cert/Username/Password)
要进行身份验证，除了证书之外，还需要用户名和密码。仅当两项操作均成功完成后，

才会建立 VPN 连接。

• CA 证书 (CA Certificate)
通过 WBM 选择 CA 证书并将其加载到设备。

可以在“系统 > 加载和保存”(System > Load&Save) 下为设备加载证书。加载的证书和密

钥文件显示在 WBM 页面“Security > Certificates”上。

• 机器证书 (Machine Certificate)
选择机器证书。只能选择已加载的证书。 
可以在“系统 > 加载和保存”(System > Load&Save) 下为设备加载证书。加载的证书和密

钥文件显示在 WBM 页面“Security > Certificates”上。

• 用户名 (User Name)
指定用户名。

• 密码 (Password)
输入密码。

• 密码确认 (Password Confirmation)
确认密码。 

暴力破解预防

组态说明

暴力破解预防是指试图通过数量足够大的密码防止设备受到未授权访问。会通过限制特定时

间段内的错误登录尝试次数实现此目的。 
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说明

该页面包含以下框：

• 用户特定 BFP 已启用 (User Specific BFP is Enabled)/用户特定 BFP 已禁用 (User 
Specific BFP is Disabled)
显示是否启用用户特定的暴力破解预防。

在“安全 > AAA  > 常规”(Security > AAA > General) 菜单中的“登录身份验证”(Login 
Authentication) 下拉列表中组态登录身份验证。登录身份验证决定了是否可启用用户特

定的暴力破解预防。

– 启用 (Enabled)：
通过登录验证，设置了“本地”或“本地和 RADIUS”模式， 大无效登录尝试次数大

于 0。
– 禁用 (Disabled)：

通过登录验证，设置了“RADIUS”或“RADIUS and fallback Local”模式，或者 大无效登

录尝试次数为 0。
• 每个用户的可接受无效登录尝试次数 (Acceptable Invalid Login Attempts Per User)

用户的 大无效登录尝试次数，超过此次数后，将禁止登录。所有未组态为设备本地用

户的用户均会归纳到用户名“UnknownUser”下。

如果组态值“0”，则会禁用用户特定的暴力破解预防。

默认值为“12”。
• 已启用 IP 特定的 BFP (IP Specific BFP Enabled)

显示是否启用 IP 特定的暴力破解预防。

• 每个 IP 的可接受无效登录尝试次数 (Acceptable Invalid IP Login Attempts Per IP)
禁止某一 IP 地址登录前的 大无效登录尝试次数。

如果组态值“0”，则会禁用 IP 特定的暴力破解预防。

默认值为“10”。
• BFP 触发间隔 [分钟] (BFP Trigger Interval [min])

与无效登录尝试计数相关的时间（以分钟为单位）。如果在此时间内达到允许的无效登

录尝试次数（每个用户和每个 IP 地址），设备会在特定时间段内禁止登录。每个用户和

每个 IP 地址的无效登录尝试次数是彼此独立处理的。可输入 5 到 255 分钟之间的值。默

认值为 5 分钟。

• BFP 自动复位定时器 [分钟] (BFP Automatic Reset Timer [min])
设备由于超出 大无效登录尝试次数而禁止登录的时间（以分钟为单位）。可输入 0 到 
255 分钟之间的值。

如果组态的值为“0”，则在达到 大无效登录尝试次数后即将无限期地禁止登录。

默认值为 12 分钟。
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“用户特定 BFP”(User Specific BFP) 表包括以下列：

• 用户 (User)
尝试登录的用户。

• 失败登录次数 (Failed Logins)
登录尝试失败次数。

• 上次失败经过时间 [s] (Last Failed [s])
自上一次登录尝试失败计起经过的时间（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷

新”(Refresh) 按钮。

• 已阻止 (Blocked)
显示用户的状态：

– 未禁止 (Not blocked)
可以使用此用户名登录。

– 持续时间

禁止使用此用户名登录的时长（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷新”(Refresh) 
按钮。

如果由于“BFP 自动复位定时器”(BFP Automatic Reset Timer) 中组态的时间已到而解除

了禁止，则用户的状态会变为“未禁止”(Not blocked)。
– 无限期禁止 (Indefinitely blocked)

禁止使用该用户名登录，直至手动删除禁止或重新启动设备。

• 删除 (Delete)
结束对此用户的禁止并复位以下显示值：

– “上次失败时间”(Last Failed) 框中的值复位为“0”。
– “禁止”(Blocked) 框中用户的状态设为“未禁止”(Not blocked)。

“IP 特定的 BFP”(IP Specific BFP) 表包括以下列：

• IP
用于登录尝试的设备的 IP 地址。

• 失败登录次数 (Failed Logins)
登录尝试失败次数。

• 上次失败经过时间 [s] (Last Failed [s])
自上一次登录尝试失败计起经过的时间（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷

新”(Refresh) 按钮。
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• 已阻止 (Blocked)
显示 IP 地址的状态：

– 未禁止 (Not blocked)
可以使用此 IP 地址登录。

– 持续时间 (Duration)
禁止使用此 IP 地址登录的时长（单位为秒）。要显示当前值，请单击“刷新”(Refresh) 
按钮。

如果由于“BFP 自动复位定时器”(BFP Automatic Reset Timer) 中组态的时间已到而解除

了禁止，则 IP 地址的状态会变为“未禁止”(Not blocked)。
– 无限期禁止 (Indefinitely blocked)

禁止使用该 IP 地址登录，直至手动删除禁止或重新启动设备。

• 删除 (Delete)
结束对 IP 地址的禁止并复位以下显示值：

– “上次失败时间”(Last Failed) 框中的值复位为“0”。
– “禁止”(Blocked) 框中 IP 地址的状态设为“未禁止”(Not blocked)。

1.4.7 组态 PROFIBUS DP

1.4.7.1 组态分布式 I/O
在以下章节中，将介绍如何组态分布式 I/O。此外，还将介绍有关组态 DP 主站系统的基本

信息。

基本信息

• 组态 DP 主站系统的基本信息 (页 3574) 
• 硬件目录中的 DP 从站 (页 3575) 
• 具有简单 DP 从站的组态（单主站系统）的结构 (页 3577) 
• 安装具有智能从站的组态 (页 3577) 
• 安装具有两个主站系统的组态 (页 3579) 

组态分布式 I/O 概述  

步骤 说明

1 创建 DP 主站系统 (页 3581).
2 根据需要组态 DP 主站系统的接口 (页 3584)。 
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步骤 说明

3 添加 DP 从站并进行组态 (页 3586)。
4 必要时，可以将 DP 从站分配给一个 SYNC/FREEZE 组 (页 3590)。

参见

组态 DPV1 设备 (页 3628)
组态直接数据交换 (页 3617)

1.4.7.2 组态 DP 主站系统的基本信息

分布式 I/O
分布式 I/O 指由一个 DP 主站和多个 DP 从站组成的 DP 主站系统，主站和从站通过总线连接

并且通过 PROFIBUS DP 协议互相通信。

组态分布式 I/O
实际上，设备类型会因所涉及的 DP 主站/DP 从站而不同，因此这些说明仅适用于处理基本

的组态过程。 但是，组态分布式 I/O 的过程几乎与组态非分布式组态的过程相同。

在网络视图中创建 DP 主站系统

从硬件目录中将一个 DP 主站和一个 DP 从站（例如，CPU 315‑-2 和 IM 153‑-1）拖入到网络

视图中后，将它们全都连接到 PROFIBUS 子网。 
由于在网络视图中仅允许组态设备（而非模块），所以需要切换到设备视图以组态 DP 主站

和从站。

组态 DP 从站

切换到设备视图以组态 DP 从站。 在设备视图中，将模块插入 DP 从站机架并且对 DP 标识

符和 I/O 地址进行参数化。 可以在设备概览和巡视窗口中检查和编辑这些设置。

分布式 I/O 的插槽编号

根据所用的 DP 从站的类型来确定 DP 从站插槽号是从“0”还是从“4”开始。

例如，ET 200M 上 DP 从站的插槽编号是基于 S7-300 进行编号的：
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符合 S7-300 结构的 DP 从站插槽规则

以下插槽规则适用于根据 S7-300 方案构建的 DP 从站：

• 实际 I/O（输入/输出）始终从插槽 4 开始。

• 即使实际组态中不包含 PS，插槽 1 也始终留给电源模块 (PS)。
• 插槽 2 总是留给 DP 接口。

• 插槽 3 总是留给扩展接口模块 (IM)，而无论实际 I/O 设备能够进行扩展。

此方案适用于依据 S7-300 模型构建的所有模块化和紧凑型 DP 从站类型。 插槽的分配方式

对于评估诊断消息（“触发诊断的插槽”）来说非常重要。

更多信息

请注意，更多有关可用功能的范围、访问方法等信息，可参考相关设备的手册或者具体 FC 的
在线帮助（例如，CP 342-5 的 DP-SEND 和 DP-RECEIVE）。 

1.4.7.3 硬件目录中的 DP 从站

硬件目录中的 DP 从站 
各个 DP 从站均位于硬件目录的“分布式 I/O”(Distributed I/O) 文件夹中。 在该文件夹中包含

有紧凑型从站和模块化从站：

• 紧凑型 DP 从站

集成有数字量/模拟量输入和输出的模块。例如，ET 200L
• 模块化 DP 从站

带有分配了 S7 模块的接口模块。例如，ET 200M
可用的 DP 主站和所需的功能决定了可以使用哪些 DP 从站。
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硬件目录中的智能从站   
在硬件目录的“PLC”文件夹中，可以找到可以组态为智能 DP 从站的设备。 以下举例说明了可

组态为智能从站的设备：

• CP 342-5 DP
位于硬件目录的“PLC > SIMATIC S7-300 > CP > PROFIBUS”下。

• CPU 315-2 DP, CPU 317-2 DP, CPU 319-3 PN/DP
位于硬件目录的“PLC > SIMATIC S7-300 > CPU”下。

• IM 151-7 CPU
位于硬件目录的“PLC > SIMATIC ET200 PLC > ET 200S > CPU”。

1.4.7.4 硬件目录中的 DP/DP 耦合器

简介

DP/DP 耦合器作为网关，可用于连接两个 PROFIBUS DP 网络，以便将数据从一个网络的 DP 
主站传送到另一网络的 DP 主站。

可传送的 大数据量是 244 字节的输入数据和 244 字节的输出数据。

硬件目录中的 DP/DP 耦合器   
在硬件目录的“其它现场设备 > PROFIBUS-DP > 网关”(Other field devices > PROFIBUS-DP > 
Gateways) 文件夹中，包含有作为两个 DM 主站系统间网关的 DP/DP 耦合器的详细信息。

组态 DP/DP 耦合器

DP/DP 耦合器将在两个 PROFIBUS 网络中进行组态，其中每个耦合器都是用其各自的主站系统。

因此，两个网络的输入和输出区域必须相互匹配。 来自 DP/DP 耦合器一端的输出数据将接

受为另一端的输入数据，反之亦然。

参见

安装 GSD 文件 (页 3623)
创建 DP 主站系统 (页 3581)
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1.4.7.5 涉及 PROFIBUS DP 的组态

涉及“简单”DP 从站的组态

DP 主站与 DP 从站之间的通信

对于涉及简单 DP 从站的组态，在 DP 主站和简单 DP 从站（即 I/O 模块）之间通过 DP 主站

交换数据。 DP 主站在 DP 主站系统内的主站轮询列表中，一个接一个地轮询每个已组态的 DP 
从站，向从站发送输出数据或从从站接收输入值。

单主站系统

只有一个 DP 主站的组态也称为单主站系统。单个 DP 主站及其相关的 DP 从站将连接到一个

物理 PROFIBUS DP 子网。

包含多个 DP 主站系统的组态

包含两个或更多 DP 主站系统的组态方法  
若有一个以上的 DP 主站系统连接到同一个物理 PROFIBUS DP 子网，有时将其称为多主站系

统。
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可以使用多种方法通过 PROFIBUS DP 连接这些 DP 主站系统：

• DP 主站系统之间无逻辑连接

• DP 从站到 DP 主站的直接数据交换

• DP 从站到智能从站的直接数据交换

DP 从站到 DP 主站的直接数据交换  
对于多主站系统的组态，可以在同一个物理 PROFIBUS DP 子网上读取 DP 主站的 DP 从站输

入数据。

DP 从站到智能从站的直接数据交换  
这表示诸如 CPU 315-2 DP 的智能 DP 从站（智能从站）允许将不同 DP 主站系统的 DP 从站

的输入数据直接传送到它的输入数据区。

原则上，特定版本或更高版本的 DP 从站可提供所选择的输入数据，用于进行直接数据交换。 
然而，只有智能 DP 从站才能继续使用该输入数据。
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参见

直接数据交换须知 (页 3616)
组态直接数据交换 (页 3617)

涉及智能 DP 从站的组态

定义

本身具有预处理程序的 DP 从站称为智能 DP 从站（智能从站）。 智能 DP 从站的示例包括：

• CPU 315-2 DP
• CPU 317-2 DP
• CPU 319-3 PN/DP

涉及智能 DP 从站的组态

有两种方法可以组态使用 PROFIBUS DP 的智能 DP 从站：

• 智能从站与 DP 主站间的数据交换

• DP 从站到智能从站的直接数据交换

智能从站与 DP 主站间的数据交换

较高级的自动化系统处理的自动化任务分解为多个子任务。 那些必要的控制任务在 CPU 中
将作为预处理程序单独高效的进行处理。 该 CPU 可以智能 DP 从站的形式实现。

对于诸如 CPU 315-2 DP 智能 DP 从站的组态，DP 主站只访问智能从站 CPU 的地址区，而不

是智能 DP 从站的 I/O 模块。 因此不能将该地址区分配给智能从站上的任何实际 I/O 模块。 必
须在组态智能从站时进行分配。
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DP 从站到智能从站的直接数据交换

使用此组态时，来自简单 DP 从站的输入数据可以快速传输到 PROFIBUS DP 子网上的智能 DP 
从站。

原则上，所有简单的 DP 从站（特定版本或更高版本）和智能 DP 从站可提供输入数据，用

于进行直接数据交换。 智能 DP 从站可用作该数据的接收方。
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参见

向 DP 主站系统添加智能从站 (页 3603)
将 ET 200 CPU 组态为 I 从站的实例 (页 3611)
直接数据交换须知 (页 3616)

1.4.7.6 组态分布式 I/O 系统

创建 DP 主站系统

简介 
要创建一个 PROFIBUS DP 主站系统，需要具有一个 DP 主站和至少一个 DP 从站。将 DP 主站 
与 DP 从站的 PROFIBUS DP 接口相连时，主站和从站之间的链接即建立完成。

DP 主站和 DP 从站

DP 主站可通过 DP 接口连接以下设备：

• 带永久集成的或插接式 DP 主站接口的 CPU
• 连接了一个 CPU 的 CP
• 分配给 CPU/FM 的接口模块

• 带 DP 主站接口的接口模块

而 DP 从站则可将分布式 I/O（带有 PROFIBUS DP 接口）的前端模块或 CPU，作为智能 DP 从
站。

对于某些设备，可在不同模式（如“DP 主站”或“DP 从站”）之间进行切换：在 DP 接口的巡

视窗口中选择“操作模式”(Operating mode)，选择所需模式的单选按钮。

要求

• 当前位于网络视图中。

• 硬件目录已打开。
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步骤 
要使用诸如 CPU 319-3 PN/DP  创建一个 的 DP 主站系统，请按以下步骤操作：

1. 从硬件目录中选择一个 CPU 319-3 PN/DP  作为 DP 主站。

2. 将 CPU 拖放到网络视图中的任意区域。

3. 在 CPU 的 DP 接口上，右键单击。

4. 从快捷菜单中选择“创建主站系统”(Create master system)。
随后，将创建一个以 CPU 319-3 PN/DP  为 DP 主站的 DP 主站系统并作为唯一节点。 
将某个 DP 从站的 DP 接口连接到该 DP 主站的接口时，该 DP 从站将自动添加到 DP 主站系

统中。如果 DP 主站和 DP 从站间无子网，则会在 DP 主站和 DP 从站间创建一个新的子网。

要在 DP 主站系统中将 IM 155-6 DP HF  作为一个 DP 从站，则请按以下步骤操作：

1. 单击 DP 主站或 DP 从站的 DP 接口。

2. 按住鼠标按钮，在该 DP 接口和待通信的伙伴接口间绘制一条连线。

或

1. 单击 DP 从站 IM 155-6 DP HF 上的超链接。

2. 从显示的 DP 主站列表中选择所需的 DP 主站。

DP 从站 IM 155-6 DP HF 将包含在该 DP 主站系统中，并将 CPU 319-3 PN/DP 作为 DP 主站。

① 在 DP 从站的 DP 接口与 DP 主站间拖放一条连接线。

② 单击未分配 DP 从站的连接，打开一个 DP 主站选择列表。
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必要时，修改巡视窗口“属性”(Properties) 中的 PROFIBUS 子网或 DP 主站的属性（如，

PROFIBUS 地址）。

说明

如果使用鼠标在 DP 主站的 MPI 接口和 DP 从站的 PROFIBUS 接口之间绘制一条连接线，DP 主
站的 MPI 接口会自动组态成 PROFIBUS 接口并且会创建一个 DP 主站系统。

DP 从站上的 DP 主站显示  
将 DP 从站连接到 DP 主站时， DP 主站的名称将在 DP 从站上显示为一条超链接。单击该超

链接可选择相关的 DP 主站。
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应用到 DP 主站系统的高亮显示 
创建新 DP 主站系统时，会对其应用高亮显示。从而您能够快速识别属于该 DP 主站系统的

设备。您也可自行将鼠标指针移动到子网上以使 DP 主站系统高亮显示。此操作会显示可用 DP 
主站系统的名称。单击所需的 DP 主站系统可使其高亮显示。

有多种方法可以取消 DP 主站系统的高亮显示：

• 高亮显示不同的 DP 主站系统。

• 在网络视图中，单击右上角带有 DP 主站系统名称的图钉。

参见

硬件目录中的 DP/DP 耦合器 (页 3576)
组态 DP 主站系统的基本信息 (页 3574)

编辑 DP 主站系统和接口

简介  
创建了 DP 主站系统后，也可以断开 DP 主站系统与其组件的连接。 这会导致在子网中有 DP 
从站，但没有 DP 主站。 
通常，无需编辑 DP 主站的接口。

可在 DP 主站系统上更改名称和编号。
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断开与 DP 主站系统的连接

如果已经将一个具有集成 PROFIBUS DP 接口的 CPU 或者 PROFIBUS CP（可以组态为智能 DP 
从站）组态成一个具有主站系统的 DP 主站，就能够断开 DP 主站与 DP 主站系统的连接。 此
后，该设备将不再连接到 DP 主站系统。

如果无需再将子网分配给某个 DP 主站，则断开子网与的该 DP 主站连接可以有效地取消该

主站系统。 但是，各个 DP 从站仍然通过子网保持互连，并且已经组态的任何直接数据交换

将不受影响。

如果删除 DP 从站或者将它们从主站系统中断开，则在 DP 主站上会保留该主站系统。 

要求

• 必须处于网络视图中。

• 必须有一个包含一个 DP 主站和至少一个 DP 从站的 DP 主站系统。

断开 DP 主站与 DP 主站系统的连接 
要断开 DP 主站系统，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 DP 主站的 DP 接口。

2. 从快捷菜单中选择“从主站系统断开” (Disconnect from master system)。
所选的 DP 主站将从 DP 主站系统中断开。 同时会保留带有 DP 从站的子网。

将 DP 主站添加到 DP 主站系统 
若要重新将一个 DP 主站分配给某个子网，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 DP 主站的 DP 接口。

2. 从快捷菜单中选择“创建主站系统”(Create master system)。
3. 在新 DP 主站系统和 DP 从站的 DP 接口之间绘制连接线。

DP 主站将与这些 DP 从站组合，重新创建一个 DP 主站系统。

确保 PROFIBUS DP 接口的在线功能  
若要使 CPU 集成的 MPI/DP 接口主动参与 PROFIBUS DP 通信，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图或网络视图中选择相应的 CPU 接口符号。

2. 在巡视窗口中的“MPI 地址”(MPI address) 下，选择参数“接口类型： PROFIBUS”(Interface 
type: PROFIBUS)。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3585



3. 根据需要更改建议的 PROFIBUS 地址。

4. 在有需要且可能的情况下，在“子网”(Subnet) 下选择一个现有子网。

说明

如果使用鼠标从 DP 从站的 PROFIBUS 接口向 DP 主站的 MPI 接口绘制一条连接线，DP 主
站的 MPI 接口会自动被组态成 PROFIBUS 接口并且会创建一个 DP 主站系统。

编辑 DP 主站系统的属性 
要编辑 DP 主站系统的属性，请按以下步骤操作：

1. 在包含 DP 主站系统的子网上移动鼠标指针。

2. 将出现一条消息，显示可用的 DP 主站系统。 单击要编辑的主站系统。 会以彩色高亮显示该 DP 
主站系统。

3. 此时单击以彩色高亮显示的 DP 主站系统。

4. 在巡视窗口中的“属性 > 常规”(Properties > General) 下，编辑 DP 主站系统的属性。

说明

如果在无 DP 主站系统高亮显示时单击子网，则可在巡视窗口中的“属性”(Properties) 下
编辑整个子网的属性。 

将 DP 从站添加到主站系统并进行组态

在网络视图中，可以直接从硬件目录使用拖放功能或通过双击来添加各种 DP 从站。

DP 从站的类型

为方便组态，我们将 DP 从站划分为以下类别：

• 紧凑型 DP 从站

（集成有数字量/模拟量输入和输出的模块，例如，ET 200L）
• 模块化 DP 从站

（分配了 S5 或 S7 模块的接口模块，例如，ET 200M）

• 智能 DP 从站（智能从站）

（带有如 CP 342-5、CPU 315-2 DP 的 SIMATIC S7-300 或者带 IM 151-7 CPU 的 ET 200S）
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插槽规则  
• DP 主站系统仅可以包含一个 DP 主站，但可以包含一个或多个 DP 从站。

• DP 主站系统不可超过在 DP 主站上指定的 DP 从站数量。

说明

组态 DP 主站系统时，请注意 DP 主站的技术数据（ 大节点数目、 大插槽数目、 大

用户数据量）。插槽或用户数据方面的限制可能会使您无法使用理论上允许的 大节点

数目。

要求

• 当前位于网络视图中。

• 必须已经创建了一个 DP 主站系统。

将 DP 从站添加到 DP 主站系统  
要将 DP 从站从硬件目录添加到 DP 主站系统，请按以下步骤操作：

1. 从硬件目录中选择一个模块化 DP 从站（例如 ET 200M）。

2. 将该 DP 从站从硬件目录拖放到网络视图中。

3. 在 DP 主站的 DP 接口或高亮显示的 DP 主站系统与新 DP 从站的 DP 接口之间绘制一条连接线。

将生成一个 DP 主站系统，并且该 DP 从站会自动连接到 DP 主站。

说明

如果某个 DP 主站系统高亮显示，可在硬件目录中双击所需的 DP 从站。此操作会使该 DP 从
站自动添加到高亮显示的 DP 主站系统。

断开 DP 从站与 DP 主站系统的连接  
要断开 DP 从站与 DP 主站系统的连接，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中，右键单击 DP 从站的 DP 接口。

2. 从快捷菜单中选择从 DP 主站系统断开的方法：

– 从子网断开 (Disconnect from subnet)：PROFIBUS 连接断开，设备不再连接到 DP 主
站系统或子网。

– 从主站系统断开 (Disconnect from master system)：DP 从站保持与子网的连接，但不

再作为 DP 从站分配给 DP 主站系统。

所选的 DP 从站将从 DP 主站系统中断开。
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也通过该 DP 从站的快捷菜单直接断开连接：

1. 在网络视图中，右键单击该 DP 从站。

2. 在快捷菜单中，选择“从 DP 主站/IO 系统断开连接” (Disconnect from DP master/IO system)。
DP 从站将保持与子网的连接，但在 DP 主站系统中不再作为 DP 从站。

将 DP 从站分配给新 DP 主站系统  
要将现有 DP 从站分配给新 DP 主站系统，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 DP 从站的 DP 接口。

2. 从快捷菜单上选择“分配到新主站”(Assign to new master)。
是否已将相应的 DP 从站分配到另一个 DP 主站系统并没有关系。

3. 在选择列表中，选择 DP 主站系统中将连接该 DP 从站的 DP 主站。
所选的 DP 从站现已分配给新的 DP 主站系统。

“分配到新子网”(Assign to new subnet) 功能以此类似，它允许您将 DP 从站连接到新子网。

但在这种情况下，不会将 DP 从站连接到现有的 DP 主站系统。

也可通过该 DP 从站的快捷菜单进行直接分配：

1. 右键单击该 DP 从站。

2. 在快捷菜单上，选择“分配新的 DP 主站/IO 系统”(Assign new DP master/IO system)。 
3. 在可用的 DP 主站列表中，选择 DP 主站。

所选的 DP 从站现已分配给新的 DP 主站系统。

说明

如果子网中仅包含一个 DP 主站，只需通过拖放操作连接该 DP 从站的接口与 DP 主站所在的

子网即可。此时，DP 从站将随即连接 DP 主站所在的子网并分配给该 DP 主站。

组态 DP 从站  
要组态 DP 从站，请按以下步骤操作：

1. 切换到 DP 从站的设备视图。

2. 从硬件目录中选择所需模块。对于模块化 DP 从站，在硬件目录中可用的模块位于相关 DP 从站
“系列”下。因此，可使用硬件目录的过滤功能，加快查找它们的过程。

3. 将所需模块从硬件目录拖放到 DP 从站的机架上。

4. 在巡视窗口中组态 DP 从站和插入的模块。
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参见

创建 DP 主站系统 (页 3581)
硬件目录中的 DP 从站 (页 3575)

提示： 快速组态主站系统

如果 DP 主站系统有多个 DP 从站，则可通过拖放操作仅需一步便将所有放置的 DP 从站分配

给主站。

要求

DP 主站和 DP 从站均位于网络视图中。

为 DP 主站系统分配 DP 从站

为此，请执行以下步骤：

1. 选择适当的缩放系数，从而能在网络视图中看到尽可能多的 DP 从站。

2. 将 DP 从站 多分为 2 行。

3. 通过鼠标光标选择所有 DP 接口（而非所有设备！）。 此操作仅在开始从第一个 DP 从站外拖
动鼠标光标，并在 后一个 DP 从站处释放鼠标按钮时才有效（使用套索功能进行选择）。
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4. 选择快捷菜单“分配到新主站”(Assign to new master)，并在随后的对话框中选择 DP 主站的
对应 DP 接口。

5. DP 从站将自动与 DP 主站联网并结合，从而形成一个 DP 主站系统。

说明

当 DP 主站系统高亮显示时，可在硬件目录中双击某个 DP 从站从而快速添加其它 DP 从站。

此操作会使该 DP 从站自动添加到高亮显示的 DP 主站系统。

将 DP 从站分配给 SYNC/FREEZE 组

简介

假定支持此功能，即 DP 主站可以同时发送 SYNC 和/或 FREEZE 控制命令到一组 DP 从站中以

同步这些从站。 如果需要使用此功能，则需要将 DP 从站分配给 SYNC/FREEZ 组。

要求

必须已经创建了一个 DP 主站系统。
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步骤   
要将 DP 从站分配给 SYNC/FREEZE 组，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图或网络视图中，选择要分配到某个组的 DP 从站接口。

2. 在巡视窗口的“同步/冻结”组下，选择所需同步/冻结组对应的复选框。

说明

多可以将一个 DP 从站分配给一个 SYNC/FREEZE 组。

例外： 如果将 CP 342-5 用作 DP 主站，则 多可以将 8 个 SYNC/FREEZE 组分配给每个已

分配的 DP 从站。

还请注意与 CP 342-5 相关的文档。

SYNC 和 FREEZE 控制命令须知   
在 DP 主站上使用 SYNC 和 FREEZE 控制命令，可基于事件驱动同步 DP 从站。 DP 主站将控

制命令同时发送到该主站系统中组成一个组的所有 DP 从站。 将忽略任何发生故障的 DP 从
站或当前包含待决诊断的从站。

在使用控制命令同步 DP 从站之前，必须先将 DP 从站分配给 SYNC/FREEZE 组。

对于 S7 CPU，可以使用指令 DPSYC_FR (SFC 11) 来同步 DP 从站。

当选择 DP 主站时，在巡视窗口中的“属性 > DP 接口 > SYNC/FREEZE” (Properties > DP 
interface > SYNC/FREEZE) 或“属性 > MPI/DP 接口 > SYNC/FREEZE” (Properties > MPI/DP 
interface > SYNC/FREEZE) （用作 PROFIBUS 接口时）下，将显示一个包含有 8 个 SYNC/
FREEZE 组的列表。

说明

这些 DP 从站仅具有 SYNC 功能或仅具有 FREEZE 功能。 有关 DP 从站所支持功能的详细信息，

请参见 DP 接口属性中的“SYNC/FREEZE”区域。

如果要指定 SYNC 或 FREEZE 组中的一个 DP 从站，则需限制受影响组在主站接口属性中所

支持 DP 从站的功能。 
示例： 如果一个从站仅具有 FREEZE 功能，则需取消选中 DP 主站中 SYNC/FREEZE 组的“SYNC”
复选框。 

SYNC 控制命令   
DP 主站发送 SYNC 命令，以冻结一组 DP 从站的输出状态，使这些从站保持当前值。

当随后的消息帧到达时，这些 DP 从站将保存 DP 主站的输出数据。 但 DP 从站的输出状态

保持不变。
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然后，当发出新的 SYNC 控制命令时，每个 DP 从站会使用 DP 主站输出数据的值来调整自

己的输出。

只有在 DP 主站发送 UNSYNC 控制命令时，才会继续执行周期性地更新输出。

FREEZE 控制命令   
从 DP 主站接收到 FREEZE 控制命令时，位于相关组内的 DP 从站会冻结自身输入的当前状态。

DP 从站会按下列周期帧将冻结输入数据发送到 DP 主站。 
只要接收到新的 FREEZE 控制命令，这些 DP 从站就会再次冻结各自的输入的当前状态。

只有在 DP 主站发送 UNFREEZE 控制命令后，才会继续周期性地将 DP 从站输入的状态从 DP 
从站传送到 DP 主站。 

参见

创建 DP 主站系统 (页 3581)
设置 PROFIBUS 属性 (页 3649)

1.4.7.7 示例： 将 ET 200S 组态为 DP 从站

组态 ET 200S

简介

ET 200S 系列的 DP 从站和 I/O 设备的组态方法与其它模块化 DP 从站和 I/O 设备的组态方法

相同。 ET 200S 的模块位于硬件目录的“分布式 I/O”中。 

组态 ET 200S 的插槽规则   
组态 ET 200S 时，以下规则适用：

• 插入 ET 200S 模块时，请不要留下任何间隙。

• 插槽 1： 仅用于 PM-E 或 PM-D 电源模块。

• 在电子模块 (EM) 的左侧： 仅适用于 EM 或电源模块（PM-E 或 PM-D）。

• 在电机启动器 (MS) 的左侧： 仅适用于 MS、PM-D、PM-D Fx (1..x..4) 电源模块或 PM-X 电
源模块。
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• 在 PM-X 的左侧： 仅适用于电机启动器或 PM-D
• 多允许 63 个模块和一个 IM 接口模块

说明

切记要确保为 PM-E 和 EM 分配正确的电压范围。

期望的组态和实际组态不匹配时的操作  
该参数控制启动时以及在操作过程中移除和插入模块时的响应（周期性数据交换）。 
选中复选框时（如果预设组态与实际组态不同，仍允许运行）：

• 即使预设组态与实际组态不符，该模块仍将启动。

• 在移除或插入操作（非 CPU 停止）后，模块仍保持周期性数据交换状态。

清除复选框时（如果预设组态与实际组态不同，则不允许运行）：

• 如果预设组态与实际组态不同，则模块不会启动（不会切换到周期性数据交换）。

• 如果在操作过程中移除或插入模块，将导致 CPU 停止，并且该模块也不再参与周期性数

据交换。

请参见相应模块的手册，了解即使在预置组态与实际组态不同时仍启用操作的情况下，哪些

情况会导致 CPU 停止或阻止启动数据交换。

干扰频率抑制  
尤其是在下列情况下，交流电网的频率可以干扰测量值： 在小电压范围中测量以及使用热

电偶测量。 将整个 ET 200S 的电源频率设置为在工厂中的主频率。

模拟量电子模块 AI 相对于所选干扰频率抑制来设置其积分时间或转换时间。 

组态基准结  
基准结是热电偶与电源线的连接点（通常在接线盒中）。 受温度影响产生的电压会使模块

所测量的温度值失真。 
在 ET 200S 中，可以将 AI RTD 模块的一个通道设定为基准结。 其它 AI TC 模块可以使用此

模块在基准结测量的温度来修正它们测量的值。
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① 组态 AI TC：

→ 选择已使用的基准结

② 组态 AI RTD： 
→ 激活基准结

→ 指定 AI RTD 的插槽和通道

为基准结分配参数时需注意的特殊特性  
我们将基于一个用于测量基准结温度的、具有 Pt 100 气候范围的电阻温度计为例，来说明

为基准结分配参数的过程。

要为基准结分配参数，请按以下步骤操作： 
1. 在 ET 200S 设备视图中，插入一个模拟量 RTD 电子模块（如 2AI RTD HF）。该模块必须支持

“热电阻”测量类型（线性，4 线制）以及“Pt 100 气候范围”测量范围。 
2. 在机架上选择该模块。

3. 在巡视窗口的“属性 > 常规 > 输入”(Properties > General > Inputs) 下，设置基准结功能的一
个通道。 
测量类型： 热电阻（线性，4 线制）
测量范围： Pt 100 气候范围

4. 选择 ET 200S（即，接口模块）。 
5. 在巡视窗口中的“属性 > 常规 > 模块参数 > 基准结”(Properties > Module parameters > 

Reference junctions) 下，选择“基准结”(Reference junction) 复选框并指定相关 RTD 模块的
插槽和通道号。

6. 插入模拟量电子模块，以通过一个热电偶（TC 模块）测量温度，并在巡视窗口中的“属性 > 
常规 > 插入 > 通道 x”(Properties > General > Inputs > Channel x) 下选择选项“RTD”作为基准结。
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更多信息

有关 ET 200S 模块的各种型号和用途的更多信息，请参见名为“ET 200S 分布式 I/O 系统”的

操作说明和手册。

有关模拟值处理的更多信息，请参见 ET 200S 分布式 I/O 系统的文档。

参见

在 DPV1 模式下组态 ET 200S (页 3601)
ET 200S 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/1144348)

压缩地址

简介 
来自 ET 200S 系列的 DP 从站和 I/O 设备的组态方法与其它模块化 DP 从站和 I/O 设备的组态

方法相同。 除了支持所有模块化 DP 从站和 I/O 设备的标准功能外，ET 200S 还提供了“压

缩地址”功能：

将需要地址空间为 2 或 4 位的数字电子模块插入设备视图时，这些模块 初会被遍布在总共 1 
个字节的区域中。 不过，实际占用的地址区可以在组态后用“压缩地址”功能压缩。 

  初始状态 “压缩地址”后

模块 I 地址 I 地址

2DI（2 位） 字节 10 10.0 至 10.1
4DI（4 位） 字节 11 10.2 至 10.5

要求

• 您处于设备视图中。

• 必须有 ET 200S，例如 IM 151-1。
• 必须将一对数字电子模块（如 2DI AC120V ST）插入插槽中。
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压缩地址   
要压缩地址，请按以下步骤操作：

1. 选择要压缩其地址的电子模块。 可通过以下方法选择多个电子模块：

– 按住 <Shift> 或 <Ctrl> 的同时单击相关的电子模块。

– 在机架外单击，通过使用鼠标在所需的电子模块周围画圈来选择它们。

2. 在所选电子模块的快捷菜单中，单击“压缩地址”(Pack addresses)。
输入、输出和电机启动器的地址区将分别进行压缩。 压缩过的地址会在设备视图的“I 地址”(I 
address) 和“Q 地址”(Q address) 列中显示。

压缩地址的生成方法和构成  
如果使用“压缩地址”(Pack addresses) 功能，将根据以下规则压缩所选电子模块的地址：

• 地址区的起始位置由所选电子模块的 低地址决定： X.0
• 如果位地址不是“0”，就自动选择下一个（空闲的）字节地址（从该处开始压缩所选的区

域）： (X+n).0
• 如果不存在连贯的区域，则自动将地址压缩到任何可用的地址空间中。

具有压缩地址与同一字节地址的电子模块构成一个压缩组。

解压缩地址  
要解压缩地址，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个带有压缩地址的电子模块。

2. 在所选电子模块的快捷菜单中，单击“解压缩地址”(Unpack addresses)。
所选电子模块的压缩组将解散，并且会解压缩相关电子模块的压缩地址。

在以下情况下，也会将压缩组解散并且解压缩已压缩的地址： 如果从压缩组删除电子模块、

从压缩组移出电子模块或者将电子模块插到压缩组内的空闲插槽上。

在每种情况下，解压缩的电子模块的起始地址将分配给下一个可用的字节地址。

带有压缩地址的电子模块的特殊特性

以下特殊特性适合带压缩地址的电子模块：

• 只要涉及到 CPU，则无法为电子模块分配插槽。 因此，就电子模块的实际插槽来说，指

令 GADR_LGC (SFC 5) 将输出错误信息 W#16#8099 “插槽未组态”。

• 无法为电子模块评估指令 LGC_GADR (SFC 49) 和 SZL-ID W#16#xy91“模块状态信息”。
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• 电子模块通过 DPV1 功能接收附加的诊断地址，因为不然的话，只要涉及 CPU，这些压

缩地址就会阻止中断分配。

• 不能设置“插入/删除中断”。 这是因为“压缩地址”和“插入/删除中断”功能互相排

斥。 

使用备用模块组态选件处理

可以使用选件处理功能处理带有 PROFIBUS 接口的 ET 200S，以便将来进行扩展（选件）。 
本章节中将介绍使用备用模块的选件处理。 
通过组装、接线、组态和设置为 ET 200S 预设的 大组态，以及在装配过程中使用经济高效

的备用模块（138-4AA00 或 138-4AA10），直到需使用所需的电子模块替换这些备用模块

为止，即可完成选件处理过程。

说明

ET 200S 中可以完全通过主站接线方式在工厂内进行预接线。这样，备用模块和终端模块的

端子间就无需连接，因而也无需连接到过程。

要求

• ET 200S 接口模块

– IM 151-1 STANDARD（6ES7 151-1AA03-0AB0 或更高版本）

– IM 151-1 FO STANDARD（6ES7 151-1AB02-0AB0 或更高版本）

• 具有选件处理功能的电源模块

– PM-E DC24..48V
– PM-E DC24..48V/AC24..230V

步骤  
要激活选件处理，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中选择 IM 151-1，然后选中巡视窗口中“属性 > 常规 > 选件处理”(Properties > 
General > Option handling) 下的“选件处理”(Option handling) 复选框进行启用。

2. 选择 初准备安装备用模块的插槽（之后将替换为电子模块）已编号的复选框。

3. 在设备视图中选择电源模块，然后选中巡视窗口中“属性 > 地址”(Properties > Addresses) 下的
“选件处理”(Option handling) 复选框进行启用。 在过程映像输出 (PIQ) 和过程映像输入 (PII) 
中为控制和核对接口预留所需的地址空间。
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之后可使用所组态的模块替换已安装的备用模块，而无须修改组态。

说明

在电源模块中激活选件处理后，将预留这些接口的地址。 还必须在 DP 从站（接口模块 IM 
151-1 STANDARD）中激活“选件处理”功能。 如果未激活此功能，将会再次释放为控制和

核对接口预留的地址。

请注意，反复激活和禁用选件处理功能可能会更改控制和核对接口的地址。

只能对一个 PM-E DC24..48V 或一个 PM-E DC24..48V/AC24..230V 电源模块激活选件处理。

更多信息

有关过程映像中字节的分配和含义、使用 PROFIBUS 的选件处理以及备用模块使用的详细信

息，请参见 ET 200S 分布式 I/O 系统文档。

启动期间选件处理的工作方式

如果“期望组态/实际组态不同时启动”不可用，则当插入备用模块代替已组态的电子模块

且已对相关插槽激活选件处理时，ET 200S 仍会启动。 

运行期间选件处理的工作方式

运行期间，选件处理模式会根据下面设置情况而有所变化：

• 已对插槽启用选件处理： 
在此插槽中既可插入备用模块（选件）也可以插入所组态的电子模块。 如果在该插槽中

插入了其它种类的模块，则将发出诊断信号（无模块或模块不正确）。

• 已对插槽禁用选件处理： 
在此插槽中只能插入所组态的电子模块。 如果插入了其它种类的模块，则将发出诊断信号

（无模块或模块不正确）。

备用模块替换值  
• 数字输入的替换值： 0
• 模拟量输入的替换值： 0x7FFF

在用户程序中控制和评估

ET 200S 中带有支持“选件处理”功能的控制和核对接口。 
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控制接口位于过程映像输出 (PIQ) 中。 该地址区中的每个位都控制插槽 2 到 63 中的一个插

槽： 
• 位值 = 0： 已参数化选件处理。 允许备用模块。

• 位值 = 1： 已取消选件处理。 该插槽不能插入备用模块。

核对接口位于过程映像输入 (PII) 中。 该地址区中的每个位都将提供编号为 1 至 63 的插槽

中实际插入的模块信息： 
• 位值 = 0： 该插槽中有备用模块、不正确的模块或未插入模块。

• 位值 = 1： 将组态的模块插入该插槽中。

参见

哪些模块支持选项处理？ (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
22564754)

不使用备用模块组态选件处理

可以使用选件处理功能处理 ET 200S 以便将来进行扩展（选件），而无需安装备用模块。 本
章节中将介绍不使用备用模块的选件处理。

说明

带有 PROFINET 接口的 ET 200S
以下介绍均基于带有 PROFIBUS 接口的 ET 200S。 理论上，带有 PROFINET 接口的 ET 200S 的
选件处理与不使用备用模块时的操作是相同的。 可使用 PN 接口模块替代此处列出的 DP 接
口模块。 更多有关带有 PROFINET 接口的 ET 200S 的选件处理信息，请参见相关手册。

要求

• ET 200S 接口模块 
– IM 151-1 HIGH FEATURE（6ES7151-1BA02 或更高版本）

– IM 151-1 STANDARD（6ES7 151-1AA05-0AB0 或更高版本）

• 具有选件处理功能的电源模块

– PM-E DC24..48V
– PM-E DC24..48V/AC24..230V
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步骤  
要激活选件处理，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中选择 IM 151-1，然后选中巡视窗口中“属性 > 常规 > 选件处理”(Properties > 
General > Option handling) 下的“选件处理”(Option handling) 复选框进行启用。

2. 在设备视图中选择电源模块，然后选中巡视窗口中“属性 > 地址”(Properties > Addresses) 下的
“选件处理”(Option handling) 复选框进行启用。 在过程映像输出 (PIQ) 和过程映像输入 (PII) 
中为控制和核对接口预留所需的地址空间。

3. 组态从站的 大组态。 通过用户程序控制选项的选择/取消选择。 

说明

在电源模块中激活选件处理后，将预留这些接口的地址。 还必须在 DP 从站（IM 151-1 接
口模块）中激活“选件处理”功能。 如果未激活此功能，将会再次释放为控制和核对接

口预留的地址。

请注意，反复激活和禁用选件处理功能可能会更改控制和核对接口的地址。

只能对一个 PM-E DC24..48V 或一个 PM-E DC24..48V/AC24..230V 电源模块激活选件处

理。

更多信息

有关过程映像中字节的分配和含义、使用 PROFIBUS 的选件处理以及备用模块使用的详细信

息，请参见 ET 200S 分布式 I/O 系统文档。

在用户程序中控制和评估

ET 200S 中带有支持“选件处理”功能的控制和核对接口。 
控制接口位于过程映像输出 (PIQ) 中。 该地址区中的每个位都将控制编号为 1 到 63 的一个

插槽： 
• 位值 = 0： 插槽在实际组态中不可用。

• 位值 = 1： 插槽在实际组态中可用。

核对接口位于过程映像输入 (PII) 中。 该地址区中的每个位都将提供编号为 1 至 63 的插槽

中实际插入的模块信息： 
• 位值 = 0： 插槽选件不可用或模块的状态为故障。

• 位值 = 1： 将组态的模块插入该插槽中。
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参见

ET 200S 的应用示例，不带备用模块的选件处理 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)

在 DPV1 模式下组态 ET 200S
PROFIBUS DPV1 允许用户访问扩展的 PROFIBUS 功能。

要求

• 必须打开并激活网络视图。

• 具有 DPV1 功能的 DP 主站必须可用。

• 必须已通过 PROFIBUS 建立主站-从站连接。

步骤

要将 DP 从站切换到 DPV1，请按以下步骤操作：

1. 选择 DP 从站。

2. 在巡视窗口的“属性 > 模块参数”(Properties > Module parameters) 下，从下拉列表框“DP 中
断模式”(DP interrupt mode) 中选择“DPV1”模式。

或

1. 选择 DP 主站。

2. 在 I/O 通讯表格中，选择包含 DP 主站和所需的 DP 从站间的连接的行。

3. 在巡视窗口的“属性 > 模块参数”(Properties > Module parameters) 下，从下拉列表框“DP 中
断模式”(DP interrupt mode) 中选择“DPV1”模式。

特性

下列参数相互关联： 

参数 DPV0 模式 DPV1 模式

目标组态与实际组态不匹配

时运行

完全可用 完全可用

诊断中断 (OB 82) 不可用，未设置 完全可用
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参数 DPV0 模式 DPV1 模式

硬件中断（OB 40 到 47） 不可用，未设置 完全可用

插入/删除中断 (OB 83) 不可用，未设置 只有在地址未压缩时可用。

“目标组态与实际组态不匹配

时启动”随插入/删除中断一

起自动激活。

模块具有压缩地址时中断

如果模块能够触发中断，且因其具有压缩地址而导致位地址不等于 0，则需要在 ET 200S 地
址对话框中分配诊断地址。 
将 DPV1 中断分配给模块作为中断触发器时需要使用诊断地址。 只有当相关模块具有该“未

压缩”地址时，CPU 才能正确分配中断并将中断信息存储在中断 OB 启动信息/诊断缓冲区中。 
在这种情况下，CPU 不能使用“压缩”地址。 
就中断处理（中断 OB）而言，这意味着模块将具有所分配的诊断地址，但就用户程序中输

入和输出数据的处理而言，这意味着模块将具有压缩地址。

说明

如果模块地址已压缩，则 ET 200S 的插入/删除中断将不可用。 

参见

PROFIBUS DPV1 简介 (页 3627)
组态 DPV1 设备 (页 3628)
组态 ET 200S (页 3592)

其它组态

组态其它功能

ET 200S 分布式 I/O 系统具有大量由插件模块（如通信模块）提供的其它功能。  相关的描述

信息，请参见章节“使用工艺功能”和“组态点到点连接”。

其它分布式 I/O 系统

通过“另请参见”下面的其它连接，可以提供有关其它分布式 I/O 系统的信息。
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1.4.7.8 组态智能 DP 从站

向 DP 主站系统添加智能从站

简介

智能 DP 从站（智能从站）的一个重要特征是，并不由实际 I/O 直接给 DP 主站提供 I/O 数据

而是由预处理 CPU 提供。该预处理 CPU 与 CP 一起构成智能从站。

差异： DP 从站与智能 DP 从站

对于 DP 从站，DP 主站直接访问分布式 I/O。

对于智能 DP 从站，DP 主站实际是访问预处理 CPU 的 I/O 地址空间中的传输区域，而不是访

问智能 DP 从站所连接的 I/O。 预处理 CPU 中运行的用户程序负责确保地址区和 I/O 之间的

数据交换。

说明

I/O 模块不得使用被组态用于在 DP 主站和 DP 从站间进行数据交换的 I/O 区域。

应用

涉及智能 DP 从站的组态：

• 智能从站与 DP 主站间的数据交换

• DP 从站到智能从站的直接数据交换
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步骤

要向 DP 主站系统添加智能从站，请按以下步骤操作：

1. 从硬件目录中，将两个具有 PROFIBUS DP 接口且要组态为 DP 主站和智能从站（例如，CPU 
317-2 DP）的设备拖放到网络视图中。

2. 在巡视窗口的“属性 > DP 接口”(Properties > DP interface) 下，将要用作智能从站的设备切换到
“从站”(Slave) 模式。 该设备此时将作为智能 DP 从站运行。

3. 在这两个设备的 DP 接口间绘制连接线。这样便在 DP 主站系统中连接了智能从站和 DP 主站。

结果

此时已建立了包含一个 DP 主站和一个智能从站的 DP 主站系统。

请注意以下有关智能从站组态的示例：

• 将 CP 组态为智能从站 (页 3609)
• 将 CPU 组态为智能从站 (页 3610)
• 将 DP 从站组态为智能从站 (页 3611)

参见

智能从站的中断 (页 3606)
组态诊断地址 (页 3604)

组态诊断地址 (S7-300, S7-400)

简介     
为 PROFIBUS DP 分配诊断地址时，需确保为 DP 控制器和智能设备都分配有 IO 诊断地址。
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诊断地址

DP 主站中的诊断地址与智能从站中的诊断地址不同：

• DP 主站的诊断地址

DP 主站通过分配给 DP 主站的诊断地址，接收有关 DP 从站状态或总线中断的信息。

• 智能从站的诊断地址

智能从站通过分配给智能从站的诊断地址，接收有关 DP 主站状态或总线中断的信息。

指定了主站 - 智能从站组态时，STEP 7 将为各 CPU 自动分配诊断地址。在下文中，将介绍

如何更改指定的诊断地址。 
提示信息：要获得为 CPU 分配的所有地址概览信息（含诊断地址），可选择所选 CPU 巡视

窗口中的“地址概览”(Address overview) 区域。 

智能从站通信的诊断地址

在智能从站上，将以表格形式显示智能从站通信的诊断地址。诊断地址的标识符为 PLC 的名

称和带有 低子插槽编号的传输区域。在该表格中，可对已使用的诊断地址进行编辑。 

仅当 DP 主站或智能从站为 CPU 300/400 时，该表格才显示：

DP 主站 智能从站 诊断地址的显示

CPU 300/400 CPU 300/400 智能从站的局部地址和远程地址

CPU 300/400 CPU 1200/1500 智能从站的远程地址
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DP 主站 智能从站 诊断地址的显示

CPU 1200/1500 CPU 300/400 智能从站的局部地址

CPU 1200/1500 CPU 1200/1500 无显示

要求

• 必须打开并激活网络视图。

• 必须已建立了包含一个 DP 主站和一个智能从站的 DP 主站系统。

操作步骤     
要编辑智能从站通信的诊断地址，请按以下步骤操作：

1. 选择 DP 主站或智能从站。

2. 在 I/O 通信表格中，选择显示“智能从站”(I-slave) 模式的行。

3. 在巡视窗口的“属性 > 智能从站通信 > 通信的诊断地址”(Properties > I-slave communication 
> Diagnostics address of communication) 中，编辑诊断地址。

或：

1. 选择智能从站。

2. 在巡视窗口的“属性 > DP 接口 > 操作模式 > 智能从站通信 > 通信的诊断地址”(Properties >DP 
interface > Operating mode > I-slave communication > Diagnostics address of 
communication) 中，编辑诊断地址。

可选择和编辑包含从站和主站诊断地址值的域。 

更多信息

有关诊断地址的更多信息，请参见各 S7 CPU 的手册。 

智能从站的中断

与 DPV1 和 DPV0 模式有关的中断类型     
带有高级指令“SALRM”(SFB 75) 的智能从站可以触发相关 DP 主站上的中断。 下表列出了与 
PROFIBUS DPV1 和 DPV0 模式有关的可能中断类型：

中断类型 DPV0 DPV1
诊断中断 (OB 82) √ √
硬件中断（OB 40 到 47） √ √
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中断类型 DPV0 DPV1
拔出/插入中断 (OB 83) 有（如果智能从站支

持该中断）

√

状态中断 (OB 55) - √
更新中断 (OB 56) - √
制造商特定中断 (OB 57) - √

中断的触发地址   
在智能从站巡视窗口中的“属性 > DP 接口 > 模式 > 智能从站通信”(Properties > DP interface 
> Mode > I-slave communication) 下，使用高级指令“SALRM”通过已组态的地址来触发中断。 
这些地址与虚拟“插槽”相对应，而不是分配给物理模块。 
不能将与操作模式转换和站诊断有关的地址用于触发中断。

中断产生的原理   
在此，将以诊断中断为例介绍中断的生成原理。 
• 在智能从站中，将输出地址 0 分配给虚拟插槽。

• 在本例中，输出地址 0 用于触发 DP 主站中的诊断中断 (OB 82)。
诊断中断中包含与各用户程序 (AINFO) 相关的数据。 该数据必须与补充中断信息的基本结

构相对应。 
例如，可以是下列简化结构： 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3607



更多信息

请在 S7-300/400 系统和标准函数参考手册第二卷“诊断数据”部分以及 S7-1500 的系统和

诊断功能手册中留意有关上述结构的其它信息。

说明

中断补充信息将影响智能从站 (S7-300/400) 的模块状态数据和组错误 LED。 该中断还影响

相关 DP 主站的模块状态数据和出错 LED。 因此，在编译补充中断信息数据时需考虑诊断数

据记录（数据记录 0 和数据记录 1）的含义。

下图说明了中断产生的过程：
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可以按如下操作调用高级指令“SALRM”：

STL
CALL   FB    SALRM , DB75
       REQ   :=M0.0
       ID    :=DW#16#8000    //输出地址 0
       ATYPE :=1             //诊断中断

       ASPEC :=1             //到达中断，EG 故障

       LEN   :=4             //中断信息的长度为 4 个字节

       DONE  :=M1.3
       BUSY  :=M1.4
       ERROR :=M1.5
       STATUS:=MD50
       AINFO :=P#M 8.0 BYTE 4 //中断信息区

参见

PROFIBUS DPV1 简介 (页 3627)
组态 DPV1 设备 (页 3628)

将 CP 组态为 I 从站的实例

在本示例中，将带有 CP 342-5 的站组态为智能从站。 为此，需要通过“DP 从站”(DP slave) 模
式将 CP 342-5 变成智能 DP 从站。

要求

• 必须处于网络视图中。

• 网络视图中必须有可用的 CP 342-5。
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• 必须已在设备视图中为 CP 342-5 提供了 I/O 模块。

• 网络视图中有一个 DP 主站（集成有 PROFIBUS DP 接口的 CPU 或带有 PROFIBUS DP 接口

的 CP）。

步骤

要将 CP 组态为智能从站，请按以下步骤操作：

1. 选择 CP 342-5。
2. 在巡视窗口的“属性 > 模式”(Properties > Mode) 下，将 CP 342-5 切换到“DP 从站”(DP Slave) 

模式。

3. 在 CP 342-5 的 DP 接口和 DP 主站的 DP 接口间绘制连接线。

4. 选择 CP 342-5。
5. 在巡视窗口的“属性 > 模式”(Properties > Mode) 下，单击“智能从站通信”(I-slave 

communication)。
6. 编辑 DP 主站和智能从站间的地址分配。

也可在 I/O 通信表格中选中 CP 342-5 之后，调用具有“智能从站”(I-slave) 模式的行，以便

在巡视窗口的“属性”(Properties) 和“智能从站通信”(I-slave communication) 下编辑地址分

配。

更多信息

有关预处理 CPU 和 DP 从站的内部 CP 342-5 DP 间的数据交换的更多信息，请参见介绍 NCM 
S7 工业以太网的手册。

将 CPU 组态为 I 从站的实例

在本示例中，将集成有 DP 接口的 CPU 31X-2 DP（例如，CPU 315-2 DP）的站组态为智能从

站。 CPU 31X-2 DP 必须具有集成的 DP 接口，并且需要通过激活“DP 从站”(DP slave) 模式将

其变成智能 DP 从站。

要求

• 必须处于网络视图中。

• 网络视图中必须有可用的 CPU 315-2 DP。
• 必须已在设备视图中为 CPU 315-2 DP 提供了 I/O 模块。

• 网络视图中有一个 DP 主站（集成有 PROFIBUS DP 接口的 CPU 或带有 PROFIBUS DP 接口

的 CP）。
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步骤

要将 CPU 组态为智能从站，请按以下步骤操作：

1. 选择 CPU 315-2 DP。
2. 在巡视窗口的“属性 > DP 接口 > 模式”(Properties > DP interface > Mode) 下，将 CPU 315-2 DP 

切换到“DP 从站”(DP Slave) 模式。

3. 在 CPU 315-2 DP 的 DP 接口和 DP 主站的 DP 接口间绘制连接线。

4. 选择 CPU 315-2 DP。
5. 在巡视窗口的“属性 > DP 接口 > 模式”(Properties > DP interface > Mode) 下，单击“智能从

站通信”(I-slave communication)。
6. 编辑 DP 主站和智能从站间的地址分配。

也可在 I/O 通信表格中选中 CPU 315-2 DP 之后，调用具有“智能从站”(I-slave) 模式的行，以

便在巡视窗口的“属性 > 智能从站通信”(Properties > I-slave communication) 下编辑地址分

配。

更多信息

有关将 CPU 组态为智能从站的更多信息，请参见相关 CPU 的参考手册。

将 ET 200 CPU 组态为 I 从站的实例

在本示例中，将带有接口模块 IM 151-7 CPU 的 ET 200S 组态为智能从站。

说明

ET 200S 的接口模块，位于硬件目录的“PLC > SIMATIC ET 200 PLC > ET 200S > CPU”下。

要求

• 必须处于网络视图中。

• 网络视图中包含具有 IM 151-7 CPU 的 ET 200S。
• 已在设备视图中为 ET 200S 装配了 I/O 扩展模块。

• 网络视图中有一个 DP 主站（集成有 PROFIBUS DP 接口的 CPU 或带有 PROFIBUS DP 接口

的 CP）。
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步骤

要将 DP 从站组态为智能从站，请按以下步骤操作：

1. 选择 IM 151-7 CPU。
2. 在 IM 151-7 CPU 的 DP 接口和 DP 主站的 DP 接口间绘制连接线。

说明

有些站已经为主站或从站永久指定了接口。 在“属性 > MPI/DP 接口”(Properties > MPI/DP 
interface) 和/或“属性 > DP 接口”(Properties > DP interface) 下，可以找到相应模式的设

置。

3. 选择 IM 151-7 CPU。
4. 在 I/O 通信表格中，选择显示“智能从站”(I-slave) 模式的行。

5. 在巡视窗口的“属性 > 智能从站通信”(Properties > I-slave communication) 下，编辑 DP 主站
和智能从站间的地址分配。

更多信息

有关将 DP 从站组态为智能从站的更多信息，请参见 ET 200 分布式 I/O 系统的手册和操作说

明。

示例： 组态一个 I 从站 (S7-1500，ET 200SP CPU)

组态智能从站的要求

智能从站由以下几个部分组成：

• 一个 S7-1500 的 CPU 和一个通信模块 CM 1542-5/CP 1542-5（STEP 7 V12 及更高版本）

• 一个 ET 200SP CPU 和一个通信模块 CM DP（STEP 7 V13 SP1 及更高版本）

组态智能从站的操作步骤

本章节中以 CPU 1512SP-1 PN 为例，详细介绍了如何组态智能从站。S7-1500 CPU 与 CM 
1542-5/CP 1542-5 的组态步骤和 CPU 1510SP-1 PN 与 CM DP 的步骤相同。

要组态智能从站，请按照以下步骤操作：

1. 从硬件产品目录拖放一个 CPU 1512SP-1 PN 到网络视图。

2. 打开 CPU 的设备视图。

3. 双击硬件产品目录中的 CM DP 通信模块。
STEP 7 在设备视图中创建该 CM DP。

4. 选择 CM DP 通信模块的 PROFIBUS 接口。
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5. 在区域导航的巡视窗口中，选择“操作模式”(Operating mode) 条目后，选中“DP 从站”(DP 
slave) 复选框。

6. 现在便可在“已分配的 DP 主站”（Assigned DP Master）下拉列表中选择 DP 主站。
一旦选择了 DP 主站，这两台设备之间的网络连接和 DP 主站系统就将显示在网络视图中。

说明

使用 GSD 文件操作

如果通过 GSD 文件操作智能从站，则不应启用选“测试、调试和路由”（Test, 
commissioning and routing）复选框。

在智能从站的 PROFIBUS 接口上创建一个 DP 子网。

示例： 组态传送区

组态传送区的要求

• 在 STEP 7 中，组态了一个智能从站。

• 进入智能设备的设备视图中，并已选择了该通信模块的 PROFIBUS 接口。
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组态传送区的操作步骤

要组态智能从站的传送区，请按以下步骤操作：

1. 在区域导航中，转至区域“操作模式 > 智能从站通信 > 传送区”(Operating mode > I-slave 
communication > Transfer areas)。

2. 创建传送区。设置所创建传送区的属性。

① 单击“Transfer area”列中的第一个单元格。STEP 7 分配一个默认名称，可以修改它。

② 选择通信关系类型：目前，对“主-从通信关系”只能选择 MS。
③ STEP 7 自动为传送区分配地址。必要时更正该地址。

④ 设置传输区域的长度和单位。按照以下格式，指定传输区域的长度：[1...64] 个
字节/字。示例："32 Byte", "64 Word"

⑤ 指定 DP 主站和智能从站间传送区的交换以字节或字为单位，或者整个传送区统

一交换。

在区域导航中为每个传送区创建一个单独的条目。如果选择了其中一个条目，则可以调整传

送区的详细信息或对其进行更改和注释。

诊断和中断行为 (S7-1500，ET 200SP CPU)

诊断和中断行为

S7 CPU 具有大量诊断和中断功能，例如可以报告错误/故障或底层 IO 系统故障。 这些诊断

报警降低了停机时间，并简化了问题定位和排除。
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上层 DP 主站和 I 从站中的诊断选项

以下诊断机制可用于上层 DP 主站和 I 从站：

• OB 82（诊断中断）

当 I 从站改变模式时，DP 主站调用 OB 82（诊断中断）。

当 DP 主站改变模式时，I 从站调用 OB 82（诊断中断）。

• OB 86（机架故障）

如果 I 从站的总线连接被中断，那么 DP 主站调用 OB 86（机架故障）。

如果 DP 主站的总线连接被中断，那么 I 从站调用 OB 86（机架故障）。

• OB 122（I/O 访问故障）

如果没有设置 OB 122 的属性“在块内处理错误”（Handle errors within block），那么

下列情况适用：

– 如果 I 从站的总线连接中断，并可直接访问相关的传送区，那么 DP 主站调用 OB 122
（I/O 访问故障）。

– 如果 DP 主站的总线连接被中断，并且可直接访问相关的传送区，那么 I 从站调用 OB 
122（I/O 访问故障）。

传送区对模式变化的反应

DP 主站 I 从站 输入传送区 DP 主站的反应 输入传送区 I 从站的反应

RUN→STOP RUN 过程映像未更新 输入传送区保持其当前值。 （无访问故

障）

STOP→RUN RUN 通过由过程映像循环运行用户程序来更

新输入传送区。

通过过程映像更新输入传送区。

RUN RUN→STOP I 从站将 DP 主站上的输入传送区设置为

“0”。
 

过程映像未更新

RUN STOP→RUN I 从站将 DP 主站上的输入传送区设置为

“0”。
在 I 从站启动程序运行后，通过过程映像

更新 DP 主站的输入传送区。

在处理启动程序前，通过过程映像更新

输入传送区。
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1.4.7.9 组态直接数据交换

直接数据交换须知

简介

直接数据交换（数据交换广播）是另一种 I/O 通信形式，不限于 DP 主站系统环境。 通过直

接数据交换，接收方只能进行只读访问（即，无法写入数据）。

在 DP 主站系统中，DP 主站仅控制已分配给它的 DP 从站。 通过直接数据交换，PROFIBUS 子
网上组态为接收方的 DP 主站或 DP 从站可以进行“侦听”，以查找发送方容量中另一个 DP 
从站发送到其 DP 主站的输入数据。 DP 从站间的此种数据传输方法被称做直接数据交换。

操作原理

在直接数据交换组态中，智能 DP 从站或 DP 主站的本地输入地址区被分配给 PROFIBUS DP 伙
伴的输入地址区。

智能 DP 从站或 DP 主站随后可以使用这些输入地址区分配从其 PROFIBUS DP 伙伴接收数据。

组态选项

直接数据交换的可能应用包括： 
• 涉及智能 DP 从站的组态： DP 从站到智能从站

• 涉及两个 DP 主站系统的组态： DP 从站到 DP 主站
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可以连接的 PROFIBUS DP 伙伴数

可直接连接到 DP 接口或可使用该接口通过直接数据交换来寻址的 PROFIBUS DP 伙伴总数取

决于相关的特定接口。 在 MPI/DP 接口上 多可以寻址 32 个 PROFIBUS DP 伙伴。

参见

包含多个 DP 主站系统的组态 (页 3577)
涉及智能 DP 从站的组态 (页 3579)

组态直接数据交换

要求

• 必须处于网络视图中。

• DP 从站中有具有包含输入模块的 DP 主站系统。

• DP 主站或 DP 从站已作为“接收方”链接到 DP 主站系统。 
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建立直接数据交换     
要建立直接数据交换，请按以下步骤操作：

1. 单击所需的通信伙伴（发送方或接收方）以选中它。

2. 按按住鼠标左键，然后将第二个通信伙伴拖动到“将设备放于此处”(Place device here) 域，或
选择 I/O 通信表格的“伙伴 2”(Partner 2) 列。

还可以直接单击“将设备放置在此...”(Place device here...)，并从下拉列表框中选择所需的连
接伙伴。

通过拖放操作，此时已成功地在表中用于通信的两个节点间建立关系。 在 I/O 通信表格的新

行中，此时将显示“直接数据交换”(Direct data exchange)。

说明

在两个智能从站间进行直接数据交换时，必须先选择发送方。 随后，才将接收方拖到“将

设备放置在此或选择”(Place device here or select) 域或从下拉列表框中选择。 在此，直接数

据交换的通信方向将决定数据交换的顺序。

如果使用 I/O 通信表中“Partner 2”列中的下拉列表来创建直接数据交换，那么可以通过在下

拉列表中选择它来直接选择直接数据交换的通信方向。

组态直接数据交换     
要组态直接数据交换，请按以下步骤操作：

1. 选择直接数据交换伙伴。

2. 在 I/O 通信表格中，选择显示“直接数据交换”(Direct data exchange) 模式的行。

3. 在巡视窗口中选择“属性 > 直接数据交换”(Properties > Direct data exchange)。
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4. 在传送区表格的“直接数据交换”(Direct data exchange) 下创建新的传送区：
在“传送区”列中，单击“<新增>”(<Add new>) 并在“类型”(Type) 下拉列表框中选择“DX”作
为直接数据交换的通信类型。 也可以通过仅在新列中的“类型”(Type) 下建立通信类型来创建
新传送区。 随后将自动创建传送区。

5. 在“直接数据交换”(Direct data exchange) 下，单击新创建的传送区。
随即打开传送区的详细视图。

6. 编辑发送方和接收方的属性以及直接数据交换的常规参数。

现在已组态了直接数据交换。

删除直接数据交换

要删除直接数据交换，请按以下步骤操作：

1. 在 I/O 通信表格中，选择显示“直接数据交换”(Direct data exchange) 模式的行。

2. 按“Del”或从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

组态直接数据交换的实例

简介

在本例中，会在主站-从站组态中组态三个用于直接数据交换的 CPU。 然后将分配有意义的

名称并组态地址区。

使用下面的 CPU，应按如下所述对其进行组态：

CPU 任务 地址 数据

317-2 PN/DP DP 主站 I 200 来自发送方的 8 个字

315-2 DP 发送方 Q 100 发送到主站的 8 个字

317-2 DP 接收方 I 120 来自发送方的 8 个字

中的前 2 个字节

要求

• 必须处于网络视图中。

• 硬件目录已打开。
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建立 PROFIBUS DP 主站系统   
要建立 PROFIBUS DP 主站系统，请按以下步骤操作：

1. 将以下 CPU 从硬件目录拖放到网络视图中： 315-2 DP、317-2 DP 和 317-2 PN/DP。
2. 为各 CPU 分配有意义的名称：

– 选择 CPU 317-2 PN/DP。
– 在巡视窗口的“属性 > 常规”(Properties > General) 下，为该 CPU 分配名称“DP 主站”。

现在对另两个 CPU 重复执行该命名过程，将它们分别称作“Sender”和“Receiver”。
3. 选择 CPU 317-2 PN/DP，如有必要，随后在巡视窗口的“属性 > MPI/DP 接口 > MPI 地

址”(Properties > MPI/DP interface > MPI address) 下，将该接口类型从“MPI”更改为“PROFIBUS”。
注： 如果将 MPI/DP 接口设置为“PROFIBUS”类型，则该条目不再是“MPI 地址”，而是
“PROFIBUS 地址”。

4. 依次选择 CPU 315-2 DP 和 317-2 DP，在这两种情况下，在巡视窗口中的“属性 > DP 接口 > 
模式” (Properties > DP interface > Mode) 下选择“从站” (Slave) 模式。
315-2 DP“发送方”和 317-2“接收方”两个 CPU 此时作为智能从站运行。

5. 按住鼠标按钮的同时，在主站 CPU 和两个从站 CPU 间绘制 PROFIBUS 连接。

此时已成功将 PROFIBUS 主站系统中的 CPU 317-2 PN/DP 设置为 DP 主站并将 315-2 DP“发送

方”和 317-2 DP“接收方”设置为智能从站。 将会在涉及这些 CPU 的 I/O 通信表格中为通信

伙伴创建新行。 “智能从站”(I-slave) 将显示在“模式”(Mode) 列中。

建立直接数据交换

要在 PROFIBUS 主站系统中建立直接数据交换，请按以下步骤操作：

1. 选择“发送方”(Sender)。
2. 按住鼠标左键，然后将“接收方”(Receiver) 拖动到“将设备置于此处”(Place device here) 域，

该域位于 I/O 通信表格的“伙伴 2”(Partner 2) 列中。
注： 也可以打开“伙伴 2”(Partner 2) 列中“将设备置于此处”(Place device here) 域的下拉列
表框，然后从列表中选择“接收方”(Receiver)。

此时已成功在这两个智能从站间建立直接数据交换。 将会在涉及这两个智能从站的 I/O 通信

表格中创建新行。 “直接数据交换”(Direct data exchange) 将显示在“模式”(Mode) 列中。

说明

“对等端 1” (Peer 1) 和“对等端 2” (Peer 2) 列之间的 I/O 通信表中的箭头符号，将指示通信

关系中的方向。 箭头将指出主站到从站和从站到智能从站之间的两个方向。 在智能从站之

间进行通信时或进行直接数据交换期间，箭头由发送方指向接收方。
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组态主站-从站通信

要选择主站-从站通信，请按以下步骤操作：

1. 在主站-从站通信的两个通信伙伴中选择一个（DP 主站 CPU 317-2 PN/DP 或智能从站 CPU 
315-2 DP“发送方”）

2. 在 I/O 通信表格中，单击具有相应的第二个伙伴和“智能从站”(I-slave) 模式的行。

3. 在巡视窗口中选择“属性 > 智能从站通信”(Properties > I-slave communication)。
或：

1. 选择 CPU 315-2 DP 作为“发送方”智能从站。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > DP 接口 > 模式 > 智能从站通信”(Properties > DP interface > Mode 
> I-slave communication)。

要组态主站-从站通信，请按以下步骤操作：

1. 在传送区表格的“智能从站通信”(I-slave communication) 下创建新的传送区：
在“传送区”列中，单击“<新增>”(<Add new>) 并在“类型”(Type) 下拉列表框中选择“MS”作
为主站-从站通信的通信类型。 也可以通过仅在新列中的“类型”(Type) 下建立通信类型来创
建新传送区。 随后将自动创建传送区。

2. 在“智能从站通信”(I-slave communication) 下，单击新创建的传送区。
随即打开传送区的详细视图。

3. 输入下列内容：
对于“DP 主站”：

– 地址类型 I
– 起始地址 200
– 长度 8
– 单位 WORD
– 总长度相同

对于“发送方”：

– 地址类型 Q
– 起始地址 100

指定数据长度后，也就完成了所需数据空间的从站和主站地址。 如果在巡视窗口中单击“智

能从站通信”(I-slave communication)，则可以看到已更新的主站-从站通信组态的概览。

组态直接数据交换

要组态直接数据交换，请按以下步骤操作：

1. 在进行直接数据交换的两个通信伙伴中选择一个（智能从站 CPU 315-2 DP“发送方”或智能从
站 CPU 317-2 DP“接收方”）

2. 在 I/O 通信表格中，单击显示“直接数据交换”(Direct data exchange) 模式的行。

3. 在巡视窗口中选择“属性 > 直接数据交换”(Properties > Direct data exchange)。
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要组态直接数据交换，请按以下步骤操作：

1. 在传送区表格的“直接数据交换”(Direct data exchange) 下创建新的传送区：
在“传送区”(Transfer area) 列中，单击“<新增>”(<Add new>) 并在“类型”(Type) 下拉列表框
中选择“DX”作为直接数据交换的通信类型。 也可以通过仅在新列中的“类型”(Type) 下建立通
信类型来创建新传送区。 随后将自动创建传送区。

2. 在“直接数据交换”(Direct data exchange) 下，单击新创建的传送区。
随即打开传送区的详细视图。

3. 输入下列内容：
对于“发送方”：

– 地址 100
– 数据长度 1
– 单位 WORD
对于“接收方”：

– 地址 120

说明

如果直接数据交换中的发送方为普通 DP 从站，则不会组态传送区。 而是将输入模块添加到

发送方。

特殊性

理论上，也可以设置高于 200 的起始地址（例如，202）。 将自动调整一致性数据的长度。 
而且，还可以设置比发送方指定长度短的长度（例如，1 个字节）。

说明

如果为发送方设置了固定长度 3 字节或长度大于 4 字节，且通过系统函数“DPWR_DAT” (SFC 
15) 的扩展指令来进行数据传送，那么接收方将始终需要使用扩展指令“DPRD_DAT” (SFC 
14)，即便实际上只读取了 1 字节！

如果使用一个装载操作 (L IB..) 而不是通过 DPRD_DAT 来读取 1 字节，则会读入“0”（错误值）。

发送方 (CPU 315-2 DP) 上进行 DPWR_DAT 调用

STL
CALL  "DPWR_DAT"
       LADDR  :=W#16#64                 //起始地址 Q 100
       RECORD :=P#M 10.0 BYTE 16        //用户数据源区域

       RET_VAL:=MW100                   //返回值
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接收方(CPU 317-2 DP) 上进行 DPRD_DAT 调用

STL
CALL  "DPRD_DAT"
       LADDR  :=W#16#78                 //起始地址 I 120
       RET_VAL:=MW100                   //返回值

       RECORD :=P#M 10.0 BYTE 2         //用户数据目标区

1.4.7.10 使用 GSD 文件

GSD 修订版

GSD 修订版须知   
DP 从站的属性需借助于 GSD 文件方可由组态工具使用。分布式 I/O 的区域中的增强功能会对 
GSD 规范造成影响。例如，它们要求定义新的关键字。这将导致规范的版本不同。对于 GSD 
文件，GSD 文件所基于的规范版本被称作“GSD 修订版”。从 GSD 修订版 1 起，GSD 修订版

必须以关键字“GSD_revision”的形式包括在 GSD 文件中。因此，没有该关键字的 GSD 文件将

会被组态工具解释为 GSD 修订版“0”。
系统可解释的 GSD 文件 高版本为 GSD 修订版 R5。即，支持具有以下功能的 DP 从站，

如： 
• 中断块的诊断报警

• 等时同步模式和恒定总线循环时间 
• SYNC/FREEZE
• DP 从站的时钟同步

安装 GSD 文件

简介

GSD 文件（通用站描述文件）中包含所有 DP 从站的属性。如果要组态一个不在硬件目录中

显示的 DP 从站，则必须安装由制造商提供的 GSD 文件。通过 GSD 文件安装的 DP 从站显示

在硬件目录中，这样便可选择这些从站并对其进行组态。

此外，通过 GSD 文件也可安装 PROFIBUS PA 组件。
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要求

• 硬件和网络编辑器已关闭。

• 可以访问硬盘中相应目录下的所需 GSD 文件。

操作步骤 
要安装 GSD 文件，请执行以下操作步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择命令“管理通用站描述文件 (GSD)”(Manage generic station 
description files (GSD))。

2. 在“已安装的 GSD”(Installed GSDs) 选项卡上，选择 GSD 文件的存储目录。

3. 从所显示 GSD 文件的列表中选择一个或多个文件。

4. 单击“安装”(Install) 按钮。正在安装已选择的 GSD 文件。

5. 要创建安装日志文件，请单击“保存日志文件”(Save log file) 按钮。
可通过日志文件来跟踪安装期间发生的所有问题。

6. 单击“关闭”(Close)。之后，系统将提示：所安装 GSD 文件中的 DP 从站或等电位组件已添加
到硬件目录中。该过程可能需要几秒钟时间。

通过安装 GSD 文件，可将该文件中列示的 DP 从站或等电位组件添加到硬件目录中。

结果

通过 GSD 文件安装的新 DP 从站，位于在硬件目录的“其它现场设备 > PROFIBUS 
DP”(Additional field devices > PROFIBUS DP) 中。通过 GSD 文件所安装的新的等电位组件位于

“其它现场设备 > PROFIBUS PA”(Other field devices > PROFIBUS PA) 下。

GSD 文件通常与项目一同保存。即，与设备显示有关的所有信息（包含符号）也将包含在所

保存的项目中。

删除 GSD 文件

简介

可以使用 GSD 文件删除已经安装的 DP 从站。之后，硬件目录中将不再显示这些 DP 从站。

要求

• 硬件和网络编辑器已关闭。

• 硬件产品目录中包含有使用 GSD 文件安装的 DP 从站。
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操作步骤 
要删除 GSD 文件，请执行以下操作步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择命令“管理通用站描述文件 (GSD)”(Manage generic station 
description files (GSD))。

2. 在“已安装的 GSD”(Installed GSDs) 选项卡上，选择 GSD 文件的存储目录。

3. 从所显示的 GSD 文件列表中选择要删除的文件。

4. 单击“删除”(Delete) 按钮。

所选的 GSD 文件将被删除，DP 从站不再出现在硬件目录中。

查找未使用的 GSD 文件

简介

在硬件配置中添加一个基于 GSD 的硬件组件时，可将不同的 GSD 文件添加到项目数据中。如

果从该组态再次删除该基于 GSD 的硬件组件，则 GSD 文件将保留在该项目的数据库中。如

果硬件配置中不再使用基于 GSD 的相应硬件组件，则项目中无需包含这些 GSD 文件。使用

搜索功能，可查找到项目中无需使用的文件并进行删除。 

要求

• 项目必须已打开。

• 该项目不得在线。

• 该项目不能设置为写保护。
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操作步骤 
要查找并删除未使用的 GSD 文件，请执行以下操作步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择命令“管理通用站描述文件 (GSD)”(Manage generic station 
description files (GSD))。

2. 在“项目中的 GSD”(GSDs in the project) 选项卡中，单击“查找未使用的 GSD”(Find unused 
GSD) 按钮。

说明

仅当至少一个基于 GSD 的硬件组件添加到组态后再从中删除时，才会有未使用的 GSD 文
件。在搜索过程中，将搜索项目库中未使用的 GSD 文件。组态中仍在使用的基于 GSD 的
硬件组件将不会视为“未使用”。

如果已安装的基于 GSD 的硬件组件包括在硬件目录中，但未在项目的硬件配置中使用，

则项目中将不存储这些未使用的 GSD 数据。

3. 如果在项目数据中找到不再需要的 GSD 文件，则可将其删除。此时，可单击“删除”(Delete) 
按钮。

不再需要的 GSD 文件将从项目数据中删除。该基于 GSD 的硬件组件仍包含在硬件目录中。必

要时，可重新添加到组态中。此时，所需的 GSD 数据将再次复制到项目数据中。

说明

如果使用“选项 > 管理通用站描述 (GSD) > 已安装的 GSD”(Options > Manage general station 
description files (GSD) > Installed GSDs) 删除基于 GSD 的硬件组件，则该硬件组件将从硬件

目录中删除。但该硬件组件中未使用的 GSD 文件仍包含在项目数据中，可通过查找未使用的 
GSD 文件将其删除。 

注意

操作无法撤消

删除当前尚未执行的 GSD 文件时，将同时删除可撤销操作的操作栈。这也就意味着，删除

未使用 GSD 文件的操作以及所有之前的所有操作，将无法再撤消。

组态基于 GSD 的 DP 从站

可通过硬件目录按常规方式选择通过安装 GSD 文件插入的 DP 从站，并可将其插入到网络视

图中。 如果要插入基于 GSD 的 DP 从站的模块，则必须考虑一些特殊细节要求。

要求

• 已经使用 GSD 文件安装了一个 DP 从站。

• 已经在网络视图中正常插入前端模块。
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• 在设备视图中打开设备总览。

• 硬件目录已打开。

步骤 
要添加基于 GSD 的 DP 从站模块，请按以下步骤操作：

1. 在硬件目录中，导航到基于 GSD 的 DP 从站的模块。
然后在硬件目录中的“其它现场设备”文件夹下找到基于 GSD 的 DP 从站，即 DP 标准从站。

2. 选择所需的模块。

3. 通过拖放操作将该模块移动到设备概览中的空闲区域。

4. 在设备总览中选择模块并编辑参数。

现在已经将该模块插入到基于 GSD 的 DP 从站的一个空闲插槽中，并可以对该模块的参数进

行编辑。

说明

在设备视图的图形区域，只能看到基于 GSD 的 DP 从站。 在设备总览中，只能看到所添加

的基于 GSD 的 DP 从站的模块。

预置组态

对于预置组态可调的模块，可以在巡视窗口中的“属性 > 预置组态”(Properties > Preset 
configuration) 下更改该组态。 

1.4.7.11 使用 PROFIBUS DPV1

PROFIBUS DPV1 简介

概述

DPV1 功能是对分布式 I/O 的 PROFIBUS 标准的扩展。相对于之前的 DPV0 中的功能，DPV1 功
能有一些增加和简化：

• PROFIBUS DPV0 处理数据的周期性交换和诊断。

• PROFIBUS DPV1 处理非周期性和周期性数据交换，还可进行中断处理。
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DPV1 设备（DP 主站/DP 从站）的附加功能 
与仅支持 DPV0 的设备相比，支持 DPV1 的 DP 主站和 DP 从站具有下列附加功能： 
• 支持主站和从站间的非周期性数据交换（读/写数据记录，例如，为运行中的从站重新分

配参数）。 模块的数据记录和这些数据记录的结构在各模块的文档中提供。

• 可以通过 DPV1 从站设置中断，以确保主站 CPU 处理触发中断的事件。 即使在“STOP”模
式下，该 CPU 也会分析中断数据（更新诊断缓冲区和模块状态）。 然而，在 STOP 模式

下不会处理 OB。
除了从 SIMATIC 获知的中断（例如，ET 200M 的诊断中断），现在还支持状态中断、更

新中断和供应商特定的中断。

参见

DPV1 从站的 S7 集成 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/10259221)

组态 DPV1 设备

某些设备（例如，DP 接口 IM 151-1 HF）可以在 DPV0 和 DPV1 间切换。

要求

• 您必须处于网络视图中。

• 具有 DPV1 功能的 DP 主站必须可用。

• 必须已通过 PROFIBUS 建立主站-从站连接。

步骤  
要将 DP 从站模式从 DPV1 功能切换到 DPV0 功能，请按以下步骤操作：

1. 选择 DP 从站。

2. 在巡视窗口的“属性 > 常规 > 模块参数”(Properties > General > Module parameters) 下，从
下拉列表框“DP 中断模式”(DP interrupt mode) 中选择“DPV0”或“DPV1”模式。

或

1. 选择 DP 主站。

2. 在 I/O 通信表格中，选择包含 DP 主站到指定 DP 从站间连接的行。

3. 在巡视窗口的“属性 > 常规 > 模块参数”(Properties > General > Module parameters) 下，从
下拉列表框“DP 中断模式”(DP interrupt mode) 中选择“DPV0”或“DPV1”模式。
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使用具有不同 PROFIBUS 功能的设备  
以下规则适用于混合使用 DPV0 和 DPV1 功能的设备：

• 理论上，DPV0 从站也可以在具有 DPV1 功能的 DP 接口上运行。

• 理论上，DPV1 从站也可以在具有 DPV0 功能的 DP 接口上运行。 在这种情况下，DPV1 功
能将关闭。 不过，某些 DP 从站的供应商特定组态规则可以强制 DPV1 运行，以便这些 DP 
从站无法与 DP 主站系统一起运行。

分配诊断地址  
对于 DPV1 从站，会自动将诊断地址分配给作为站代理的虚拟插槽 0。 
以下分配基本适用：

• 仅与整个 DP 从站有关的诊断和中断会被分配给虚拟插槽 0 及其诊断地址： 例如，在未

组态插槽中的模块中断、站故障/站恢复 (OB86 (页 1103))。
• 将该模块的诊断和中断及其相应的起始地址（例如，来自插槽 2 中的 DP 连接 IM 153-2），

分配给剩余的插槽。 

参见

智能从站的中断 (页 3606)

编程 DPV1 设备

对于 DPV1 功能，有一些 OB 和 SFB/SFC 不能用于 DPV0。

用于 DPV1 事件的中断 OB   
DPV1 从站可以触发中断。 对于诊断中断、硬件中断和移除/插入中断，可使用由 S7-CPU 操
作系统提供的相应 OB 进行处理。
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下表列出了用于 DPV1 的中断 OB。 各 OB 的描述中提供了详细信息。

DPV1 中断 OB 解释

状态中断 OB55 
(页 1072)

如果设备或模块的操作状态发生变化时（例如从 RUN 
模式变更为 STOP 模式），则会触发状态中断。

在各 DPV1 从站制造商提供的文档中，包含对触发状

态中断的事件的精确描述。

更新中断 OB56 
(页 1075)

将新的参数分配给插槽时，会触发更新中断。 例如，

这可能是由于对参数进行本地访问或伙伴访问而引起

的。

在各 DPV1 从站制造商提供的文档中，包含对触发更

新中断的事件的精确描述。

供应商特定的中断 OB57 
(页 1078)

触发供应商特定的中断的事件可以由 DPV1 从站的制

造商指定。

用于访问 DPV1 从站的指令

下表列出了 DPV1 接口及其功能。 详细信息，请参见在扩展指令的描述。

功能 接口 (DPV1) 注释

读数据记录 RDREC  -
写数据记录 WRREC  -
从 DP 从站接收中断 RALRM  必须在触发该中断的 OB 中调

用该指令。

说明

如果使用一个 DPV1 从站，且将 DP 主站的 DP 接口设为“DPV0”，则不能通过用户程序中的

“WR_REC"/"RD_REC”或“WRREC"/"RDREC”指令从 I/O 模块读取数据记录或将数据记录写入到 I/O 
模块。 这种情况下，DP 主站将寻址错误的插槽（已组态插槽 +3）。

解决方案： 将 DP 主站的接口更改为“DPV1”。 
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从 DPV0 更改为 DPV1 时的检查列表  
如果已编辑组态，并且已将接口从“DPV0”更改为“DPV1”，则必须注意现有用户程序的以下部

分。 

功能 需要遵循哪些规则？

地址转换 如果在用户程序中已经使用了地址转换（例如，通过系

统函数的扩展指令“GADR_LGC” (SFC 5)、“LGC_GADR” 
(SFC 49)、“RD_LGADR” (SFC 50)），则必须检查插槽 <-
>  DPV1 从站逻辑起始地址的分配。 此外，插槽 0 应具

有地址。

DPV1 从站： 
尽管之前扩展指令已将 DP 从站的第一个 I/O 模块分配给

插槽 4，但是现在会将第一个 I/O 模块分配给插槽 1（如

硬件组态所示）。

硬件目录中集成的 DPV1 从站（例如，ET 200M）： 
接口模块（插槽 2）具有自己的地址。 

使用系统函数“DPNRM_DG”读取

诊断信息 
初分配的诊断地址仍然有效。 在内部，此地址被分配

给插槽 0。
DPV1 从站的诊断数据记录结构与 DPV0 的诊断数据记录

结构不同（请参见位于关键字“扩展诊断”(Extended 
diagnostics) 下的 ET 200M DP 从站的描述）。

读/写数据记录 如果使用扩展指令“WR_REC” (SFC 58) 将数据记录传送到 
DPV1 从站，或者使用扩展指令“RD_REC” (SFC 59) 读取

来自 DPV1 从站的数据记录，而且该从站工作处于 DPV1 
模式下，那么 DP 主站按以下方式分析从站接收到的错误

信息： 如果错误信息位于区域 W#16#8000 到 
W#16#80FF 或 W#16#F000 到 W#16#FFFF，则 DP 主站

会将错误信息转发给 SFC。 如果错误信息不在上述区

间，则 DP 主站会将数值 W#16#80A2 传送给 SFC，并挂

起此从站。

有关 DPV1 从站错误信息的描述，请参见“RALRM” (SFB 
54) 指令的描述。

其它信息，请参见语言描述、模块帮助和系统属性中有

关跳转的描述。

读出系统状态列表 如果使用扩展指令“RDSYSST”（例如，读取模块的状态信

息或机架/站的状态信息），则还必须考虑已更改插槽的

含义和附加插槽 0 （请参见以上描述）。  
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分析中断信息的实例

简介    
分布式 S7 数字量输入模块（起始地址为 288）将触发硬件中断。 在 OB40 (页 1070) 中，可

以使用高级指令“RALRM”读取该模块的其它中断信息。 系统将检查第一个通道是否已触发了

硬件中断。 
使用 S7 模块时，还可从 OB40 的启动信息中直接读取附加中断信息。 然而，DPV1 功能

多允许使用 59 个字节的附加中断信息，这远远大于 OB40 的启动信息。

通过“RALRM”分析 OB40 的中断信息 

STL
// ...
// ...
//切换中断的触发地址 (288)
    L     DW#16#120
    T     "MD10"
    CALL  "RALRM" , "DB54"
      MODE  :=1                   //函数模式： 1 = 设置所有输出参数（例如 F_ID 不受影响）

      F_ID  :="MD10"              //中断所允许的插槽的起始地址

      MLEN  :=8                   //附加中断信息的 大长度，单位为字节（例如，模块的通道状态）

      NEW   :="Alarm_neu"         //接收中断？ （接收 = 1）
      STATUS:="DP_RALRM_STATUS"   //函数结果的返回值/出错消息

      ID    :="Slotaddress_Interrupt" //要接收中断的插槽的起始地址

      LEN   :="Length_Alarminfo"  //附加中断信息的长度（例如，4 个字节的标头信息 + 4 个字节的 S7 I/O 
信息） 
      TINFO :=P#M 100.0 BYTE 28   //指向 OB 起始信息的指针 +  MB 100 的 28 个字节的管理信息

      AINFO :=P#M 130.0 BYTE 8    //指向标题信息目标区域的指针 + 补充的中断信息（ 多 59 个字节）

    A    M    124.0               //中断触发器的输入 1（位 0）？

    JC    Alrm
    BEU
Alrm:    S    Q   0.0             // 正在进行中断

// ...

分析诊断数据的实例

简介   
诊断数据的目标区域应该足够长，以容纳标准诊断（6 个字节）、标识符特定诊断（3 个字

节，用于 12 个插槽）和分析设备特定的诊断（仅适用于模块状态，需要 7 个附加字

节）。 OB82 (页 1088) 中的扩展指令“RALRM”用于此功能。

要进行更广泛的分析（通道特定的诊断），则需要保留附加字节（假定 DP 从站支持此功能）。
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使用“RALRM” (SFB 54) 分析 OB82 中的诊断数据

STL
// ...
// ...
      L     120                         //指定设备/模块的起始地址， 
      T     "Slotadress_Diag"          //从待诊断的插槽开始

 
 
      CALL  "RALRM" , "DB54"
       MODE  :="Alle_Params"            // 1 = 设置所有的输出参数

       F_ID  :="Slotadresse_Diag"       //将开始诊断的插槽的起始地址

       MLEN  :=20                     //诊断数据的 大长度，单位为字节

       NEW   :="new"                    //不相关 
       STATUS:="RET_VAL"                //函数结果，出错消息

       ID    :="Slotadresse_Alarm"      //要接收中断的插槽的起始地址

       LEN   :="Laenge_Alarminfo"       //附加中断信息的长度（4 字节的标头信息 + 16 字节的诊断数据）

       TINFO :=P#M 100.0 BYTE 28   //指向 OB 起始信息的指针 + MB 100 的 28 个字节的管理信息

       AINFO :=P#M 130.0 BYTE 20        //指向用于存储诊断数据的目标区域的指针

 
// ...
//已存储的诊断数据的结构： 
//   MB 130 到 MB 133： 标头信息（长度，标识符，插槽）

//   MB 134 到 MB 139： 标准诊断信息（6 个字节）

//   MB 140 到 MB 142： 特定标识符的诊断信息（3 个字节）

//   MB 143 到 MB 149： 模块状态（7 个字节）

// ...
      A     M    141.0                  //插槽 1 有错误？

      JC      stp1
      BE    
 
stp1： L     MB   147                    //插槽 1 到 4 的模块状态

      AW    W#16#3                      //排除插槽 1
      L     W#16#2                      //在第 2 位插入状态“错误模块”(wrong module)
      ==I   
      S     Q      0.1                  //对出错模块的响应

 
      L     MB   147                    //插槽 1 到 4 的模块状态

      AW    W#16#3                      //排除插槽 1
      L     W#16#1                      //第 2 位的状态“无效数据”(invalid data)
      ==I   
      S     Q      0.2                  //对无效用户数据的响应

// ...
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作为 I 从站的 DPV1 从站的插槽模型

简介         
本部分介绍如何将 I/O 地址和诊断地址分配给 DPV1 模式下可见的插槽。 尤其是那些处理不

传输用户数据及其组态的地址。 

DPV1 模式时的插槽模型     
对于 DPV1，DP 从站完全按照与 DPV0 相同的方式由插槽构成。 插槽号是 0、1...n。插槽 0 
仅适用于 DPV1，且意义重大，因为它是整个 DP 从站的代理。

例如，“代理”意味着从插槽 0 中触发的中断源于整个 DP 从站，而不是 DP 从站中的特定

插槽。 来自此插槽的诊断被分配给整个 DP 从站，而不是特定插槽或单个模块。 

DP 接口的地址     
从 CPU 角度看，每一个接口都有一个单独的逻辑地址。 相应的 DP 接口的地址以各种方式

显示：

• 在巡视窗口的“属性 > PROFIBUS 地址 (Xn)”(Properties > PROFIBUS address (Xn)) 或“属

性 > MPI/DP 接口 > PROFIBUS 地址 (Xn)”(Properties > MPI/DP interface > PROFIBUS 
address (Xn)) 下，选择设备或 DP 接口时。

• 当启用了网络视图工具栏中的“显示地址” (Display addresses) 时： 可以看到每个接口上

所有连接的子网名称，后面跟随所分配的 PROFIBUS 地址。

这些地址与 DP 从站的插槽模型无关，仅用在发生诸如接口故障时作为内部 CPU 的标识。 此
地址对用户程序没有多大意义。

用于用户数据的插槽和地址           
DP 从站的每个制造商均可随意确定每项数据所来自的插槽位置。

与用户数据从插槽 1 开始的 DPV1 从站相比，DPV0 从站则受到一定的限制，即第一个 I/O 模
块必须安装在插槽 4 中。通过 GSD 文件安装的 DP 从站可以使用户数据始于插槽 1。因为分

布式 I/O 数据通常通过其地址来访问，这与集中式 I/O 数据一样，DPV0 从站的用户数据必须

从插槽 4 的起始地址开始寻址。这也适用于智能 DP 从站。

对于智能 DP 从站，可以通过“智能从站通信”(I-slave communication) 传输区将智能从站的 
I/O 存储区分配给 DP 主站的 I/O 存储区。 操作过程中（周期性数据交换），在智能 DP 从站

的用户程序中传送到 I/O 存储区的数据将通过传送区被传送到 DP 主站的 I/O 存储区。 将找

到用于通过在巡视窗口“属性 > 智能从站通信”(Properties > I-slave communication) 下的 I/O 
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通信表格中选择智能从站连接，从而把 I/O 存储区分配带传送区的表格。 创建传送区后，可

以在“传送区详情”(Details of the transfer area) 下执行其余组态。

在“传送区详情”(Details of the transfer area) 下组态地址时，还会显示插槽编号。 这些插槽

并非由实际模块生成的，与 ET 200M 一样，是由长度可任意定义的相应 I/O 区域生成的。 这
种情况下，这些插槽也称作虚拟插槽。 
以下几点对于理解地址分配很重要：

• 除了实际插槽之外，智能 DP 从站还有位于 I/O 存储区中的虚拟插槽。

• 和实际插槽一样，虚拟插槽也可通过逻辑地址来访问。 对于 DP 从站（例如，ET 200M），

通过模块的起始地址对虚拟插槽进行访问；对于智能从站，通过“智能从站通信”(I-slave 
communication) 的已组态地址对其进行访问。

• 从 DP 主站角度和 DP 从站角度来看，虚拟插槽的地址并不相同。 可以组态分配。 因此，

DP 主站通常使用其它地址来访问同一 DP 从站，而不是使用 DP 从站对该从站寻址时所使

用的地址。

用户数据地址分配的示例   
下表列出了传送区中虚拟插槽的分配：

从 DP 从站角度来看

的地址示例

对于 DP 从站的意义 插槽 对于 DP 主站的意义 从 DP 主站角度来看

的地址示例

    0    
    1    
    2    
    3    
I 2 通过输入字节 2，可

以读取 ...
4 ... 主站向输出字节 4 

写入的内容。 
Q 4

Q 5 将哪些数据写入到从

站的输出字节 5 中... 
5 ... 可以在主站中作为

输入字节 6 读取

I 6

I 8 ... 6 ... Q 8
    ...    
    35    
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说明

在网络视图中，所选智能从站连接的插槽分配位于巡视窗口的“智能从站通信 > 传送区”(I-
slave communication > Transfer areas) 下的 I/O 通信表格中。 

系统信息地址     
系统信息地址可用于处理诊断信息或操作状态转换的相关信息。 

DP 从站的地址     
将 DP 从站的系统信息分配给可修改的地址。 在这种情况下，以下地址与 DPV1 有关：

• 系统诊断地址：

– DP 主站诊断智能从站的故障或恢复。

– 智能从站诊断 DP 主站的故障或恢复。

• 进行操作状态转换的地址：

– DP 主站可以确定 DP 从站操作状态的改变。

– 智能 DP 从站可以确定 DP 主站操作状态的改变。

地址自动从上到下分配，以避免与用户数据冲突。 应该采用推荐的地址，即使这些地址可

以更改。 如果用户程序将在不同的 CPU 上运行，则检查地址是否还在“ 小”CPU 的地址区

中。

下表列出了智能从站通信中地址的分配：

从 DP 从站角度来

看的地址示例

对于 DP 从站的意义 从 DP 主站角度来

看的地址示例

对于 DP 主站的意义

8189 DP 主站的站故障/站恢复 16381 DP 从站的站故障/站恢复

8188 DP 主站的

工作状态转换

16380 DP 从站的

工作状态转换
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总结

虚拟插槽位于传送区中，智能从站组态如下：

通过 DP_PRAL 指令触发硬件中断     
使用扩展指令“DP_PRAL”中的系统指令，可以为智能从站 CPU 中用户程序的每个已组态地址

触发一个硬件中断。 这对 I/O 区域的用户数据地址以及虚拟插槽 2 的地址均适用。

在智能从站的用户程序中，指令“DP_PRAL”可以使用在“本地...” (Local...) 列中所组态的 I/O 
地址。 
然后将在主站的用户程序中触发硬件中断。 在硬件中断 OB 的启动信息中（例如，OB40 
(页 1070)），在“PROFIBUS DP 伙伴” (PROFIBUS DP partner) 列中所组态的地址，将用作中

断的触发地址。 
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1.4.7.12 恒定和等时模式

有关恒定总线周期和等时模式的信息

PROFIBUS 子网的等长总线周期

简介

PROFIBUS 属性“等时模式”和“恒定总线周期”是同步处理周期的基础。

恒定总线周期确保总线周期的时间间隔既精确又相同。 “等长总线周期”表示 PROFIBUS DP 
主站始终在相同的时间间隔之后启动 DP 总线周期。 因此，连接的从站也以恰好相同的时间

间隔从主站获取数据。 这也称为“总线周期定时”。

恒定总线周期是等时模式的先决条件。

总线周期的组成

下图显示了总线周期的时间构成。
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如果附加活动站的通讯作业仍旧未决，则图中显示的“变量暂停”始终为 小值。 主站（或

者更加确切地说是恒定总线周期主站）以总线周期的时长始终相同的方式控制通讯部分。

要求

恒定总线周期具有以下要求：

• DP 主站必须支持“恒定总线周期”功能。

• 恒定总线周期主站必须为 1 类 DP 主站。 编程设备/PC 不适合作为恒定总线周期主站。

• 恒定总线周期主站必须是 PROFIBUS DP 上唯一激活的站。 PROFIBUS 子网中应只有一个 DP 
主站系统。 另外还可能会连接编程设备或 PC。

• SYNC/FREEZE 组不应组态。

• 恒定总线周期只能用于“DP”和“用户自定义的”总线配置文件。

• 请勿组态 CiR（在运行模式中组态）。

• PROFIBUS 子网上不能连接 H-CPU。

DP 周期的恒定总线周期时间

可自动计算出 DP 周期的恒定总线周期时间： 
• 通过 PROFIBUS 组态（已组态的站的数目）。

• 通过有选择地输入的计算所需的附加信息： 例如，必须予以考虑但在项目之外的编程设备。

DP 周期的恒定总线周期的经计算所得出的时间考虑了 PROFIBUS DP 主站的用户数据通讯量。 
如果出现错误，则恒定总线周期会超出范围。 
可以在显示的时间间隔内更改计算得出的时间。

已连接的激活的站（编程设备/PC 和 I 从站）的影响

编程设备/PC 必须仅在通过 PROFIBUS 接口与 PROFIBUS 直接相连时，才能考虑在内。 如果

编程设备通过 CPU 的 MPI 接口连接，则不必将其考虑在内，如下图所示。
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如果连接了智能 DP 从站（例如 CPU 315-2 DP），则在计算 DP 周期的恒定总线周期时间时

应留有更大的余地。 

同步执行周期

PROFIBUS 支持等时同步模式             
等时 PROFIBUS 是同步处理周期的根本基础。 PROFIBUS 系统提供可靠的基本时钟。 “等时同

步模式”系统属性将自动化解决方案与恒定总线周期 PROFIBUS 相结合。

也就是说：

• 读取输入数据时与 DP 周期保持同步；同时读取所有输入数据。

• 处理 I/O 数据的用户程序通过等时同步模式中断 OB OB 61 到 OB 64 与 DP 周期保持同步。

• 数据输出与 DP 周期保持同步；所有输出数据同时生效。

• 传输所有输入和输出数据时保持一致性。 也就是说，过程映像的所有数据在逻辑上相关

联，并且均基于相同的定时。
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单个周期同步       
下图显示了一个处理周期的可能响应时间的带宽，而该周期来自于因同步读入输入数据而出

现的一系列等时的、单个周期。 

TDP 系统周期

Ti 数据输入的时间

至 数据输出的时间

通过单个周期同步有望实现以下操作：在周期“n-1”内读取输入数据，在周期“n”内处理和传

输数据，以及在周期“n+1”开始时将计算得出的输出数据传输至“终端”。 结果过程响应时

间： 从“Ti + TDP + To”至“Ti + (2 x TDP) + To”。
“等时同步模式”系统属性在 SIMATIC 系统中启用恒定的周期；SIMATIC 系统在总线系统上

具有严格的确定性。
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即时

在等时同步模式下运行的系统的快速而可靠的响应时间取决于能否即时提供所有数据。 恒
定总线周期（等时）DP 周期为其指定了周期。
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偏差时间 Ti   
将 I/O 读取周期的开头提前（提前的时间为偏移时间 Ti），以使所有的输入数据可供在下一

个 DP 周期开始时在 DP 子网中传输。 偏差时间 Ti 由用户组态或被自动指定。

处理输入数据     
PROFIBUS 通过 DP 子网将输入数据传输至 DP 主站。 调用等时同步模式中断 OB（OB 61、
OB 62、OB 63 或 OB 64）。 等时同步模式中断 OB 中的用户程序决定过程响应，并及时提

供输出数据以供下一个 DP 周期开始时使用。 可以自动计算 DP 周期的长度，也可自行组态

该长度。 

使输出数据可用 
下列内容适用于输出数据：

• 输出数据将在下一 DP 周期开始时立即可用。

• 输出数据被通过 DP 子网传送至 DP 从站。

• 输出数据在 To 时间被等时（即，同时）转发至该过程。

结果是可重复的总响应时间“Ti + (2 x TDP) + To”，即对应从输入终端到输出终端的传输。
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等时同步模式的特征

等时同步模式基于三个基本特征：

• 用户程序与 I/O 处理同步，即，将所有操作都调整为一个时间基准。 所有输入数据都在

某个定义的时间点进行记录。 输出数据也在某一定义的时间点生效。 I/O 数据与系统周

期保持同步，直至周期结束。 
一个周期的数据总是在下一个周期处理，然后在接下来的周期的末期生效。

• I/O 数据是在等时同步模式下处理，即输入数据始终以恒定的时间间隔读取并始终以恒定

的时间间隔输出。

• 传输所有 I/O 数据时保持一致性，即过程映像的所有数据在逻辑上相关并基于相同的定时。

等时同步捕捉多个测量点的示例

简介

使用“等时模式”系统属性，您可以利用固定的系统时钟捕获测量值和过程数据。 在开启

输出终端之前，利用同一系统时钟进行信号处理。 因此，等时模式促成了高质量的控制器

和更高的制造精度。 使用等时模式，可大大降低过程响应时间的可能的波动。 可保证时间

的处理过程可用于更高的机械时钟/周期。 
基本上，只要必须同步捕获测量值、调整移动步伐、必须定义并同时执行过程响应，等时模

式即会彰显出它的优势，如下例所示。 

任务

质量控制要求在凸轮轴生产过程中精确测量尺寸。 
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传统工作流程

1. 使用车床加工凸轮轴

2. 停下

3. 测量角度位置

4. 测量所有凸轮斜度

5. 继续加工、停下、测量...

等时模式工作流程

“等时模式”系统属性的实现以及由此而发生的测量值采集的同步，形成了速度已得到提高

的连续测量过程的基础。 终工作流程：

1. 连续加工凸轮轴

2. 在连续旋转中，同步测量凸轮轴的位置和斜度。

3. 加工下一个凸轮轴

所有凸轮轴的位置和相应的测量值（图中红色部分）都可以在凸轮轴的一个周期内同步测得。 
该模式提高了机器输出并且保持（或提高）了测量的精度。

规则、要求和补充条件

组态等时同步模式时需要注意的事项为：   
• 等时同步模式不能用于 PROFIBUS 光纤网络。

• 恒定总线周期和等时同步模式只适用于“DP”和“用户自定义的”总线配置文件。

• 等时同步模式只适用于集成在 CPU 中的 DP 接口。 带 CP 的等时同步操作不适用于 
PROFIBUS。

• 等时同步 PROFIBUS DP 上只允许将恒定总线周期主站用作激活的站。 OP 和编程设备（或

具有编程设备功能的 PC）影响 DP 周期的恒定总线周期的动态响应，因此不建议使用。

• 不能跨子网使用等时同步模式。

• 等时同步 I/O 的地址必须位于过程映像分区的地址区中，这是因为只能在过程映像分区中

处理等时同步 I/O。 如果不使用过程映像分区，将不能实现等时同步一致的数据传送。 由
于 DB 主站系统上每个过程映像分区的从站数和字节数受到限制，因此会监视组态限制的

符合性。 
• 此外，非等时同步 I/O 的位置可以与相同过程映像分区中的等时同步 I/O 在一起。 等时同

步模块/子模块必须位于过程映像分区中。
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• 仅当操作链中的所有组件均支持“等时同步模式”系统属性时，才能实现从“终端”到

“终端”的全等时同步模式。 当在目录中进行选择时，请确保在模块的信息域中选中“等

时同步模式” (isochronous mode) 或“在等时同步模式中处理” (processing in isochronous 
mod) 条目。

• 组态等时同步模式时，不能向从站分配 SYNC/FREEZE 组。

参见

将 DP 从站分配给 SYNC/FREEZE 组 (页 3590)
等时同步模式手动 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/15218045)

组态等时模式并为其分配参数

选择适当的拓扑来优化动态响应

DP 拓扑的影响

可通过选择适当的 DP 拓扑改进等时模式的动态响应。 

等时 I/O 和非等时 I/O 的分隔

等时 I/O 和非等时 I/O 可以组合在一个 DP 主站系统中。 
建议将等时 I/O 和非等时 I/O 分布到不同的 DP 主站系统中以提高性能。

如果使用 TD、OP 或编程设备，则不得在等时 DP 主站系统上操作它们。

I/O 子模块的实际分布

设计 DP 拓扑时，将 I/O 子模块实际分布的重点放在接口模块（ET 200M、ET 200S）上，可

以将 Ti 和 To 时间减至 少。 

说明

改变不同组态并计算瞬时行为。 选择 佳组态。
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更多信息

有关如何优化恒定总线周期的附加说明，请参考 ET 200M 和 ET 200S DP 从站系列的操作说

明。

分配恒定总线周期和等时模式参数

组态恒定总线周期和等时模式的参数

等时同步模式的组态   
等时同步模式的组态由下列几个等时同步组件组成： 
• 带有集成 DP 接口的 CPU（例如 CPU 319-3 PN/DP）
• DP 接口模块（例如，ET 200S 接口 IM 151-1，高性能型）

• 分布式输入/输出模块（例如 DI 2xDC24V，高性能型 [131-4BB00]，DO 2xDC24V/2A，高

性能型 [132-4BB30]）
等时同步组件的 新列表，可以访问服务与支持门户 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/14747677)网页。 

步骤

要组态恒定总线周期和等时同步模式，请遵循下列基本步骤：

1. 组态具有等时同步模式的 CPU 并设置等时同步模式的属性：

– 等时同步模式中断

– 已分配的 DP 主站系统

– 过程映像分区

– 延时时间

2. 使用等时同步模块组态等时同步 DP 从站，在 PROFIBUS 属性中集中设置等时同步模式的属性
或为特定的 DP 从站设置属性（从站属性）。 在此处，它们实际上是 Ti/To 值及其计算方
式。 

说明

您可在 PROFIBUS 属性中为等时同步 I/O 集中设置所有属性。 另外，还可在此处同时总览

所有从站及其在 PROFIBUS 上的设置。

3. 使用等时同步 I/O 的访问权限编写用户程序。

下面几节详细介绍了该过程。 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3647

http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/14747677
http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/14747677


参见

设置 CPU 属性 (页 3648)
设置 PROFIBUS 属性 (页 3649)
设置 DP 从站的等时模式 (页 3651)
创建用户程序 (页 3652)

设置 CPU 属性

等时同步模式中断的 CPU 设置，通过相关的组织块（例如等时同步模式中断 OB）将用户程

序链接到等时同步模式处理中。

要求

CPU 必须支持等时同步模式且等时同步模式必须不受限制。

步骤   
要设置 CPU 的属性，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图或网络视图中选择 CPU。
2. 选择“等时同步模式中断”(Isochronous mode interrupts) CPU 属性。

3. 为每个等时同步模式中断 OB 进行下列设置：

– 使用的 DP 主站系统

– 所需的一个或多个过程映像分区

– 延时时间

有关过程映像分区的附加信息     
必须通过调用扩展指令“SYNC_PI” (SFC 126) 和“SYNC_PO” (SFC 127)，在等时同步模式中断 
OB 中更新所分配的过程映像分区。 “SYNC_PI”调用将更新过程映像输入分区，而“SYNC_PO”
调用则会更新过程映像输出分区。

如果已经将分布式 I/O 地址分配给不同的过程映像分区，则输入的过程映像分区编号将以逗

号进行分隔（例如，1，2，3）。
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有关延时时间的附加信息     
• 延时时间是全局控制帧与 OB 6x 启动之间的时间。 在该时间内，DP 主站执行与 DP 从站

之间的循环数据交换。

说明

建议： 延时时间的输入框旁边有一个“自动 小化”(Automatic minimum) 复选框。 如
果选中了此复选框，则在组态发生更改后不必再次设置延时时间。

• 这时，只有取消选中“自动 小化”(Automatic minimum) 复选框才能设置延时时间。

说明

如果延时时间为 0，则 OB 6x 启动全局控制帧。 在这种情况下，通过高级指令“SYNC 
PI”(SFC 26) 访问等时同步 I/O 可能会失败，这是因为在 OB 的起始时间 I/O 数据尚不可用。

如果选择的延时时间过大，那么就有可能更早访问等时同步 I/O。 延时时间过大会导致 OB 
不必要的长时间运行。

参见

组态恒定总线周期和等时模式的参数 (页 3647)
规则、要求和补充条件 (页 3645)

设置 PROFIBUS 属性

简介   
要编辑 PROFIBUS 上等时同步模式的属性，您需要更改子网/DP 主站系统上的设置。

如果满足下列条件，具有恒定总线周期的 PROFIBUS 子网中等时同步模式的恒定总线周期将

被自动激活：

• 在等时同步模式中断的 CPU 属性中，向等时同步模式中断 OB 分配 DP 主站系统。

• 在 PROFIBUS 上为 DP 从站设置等时同步模式。

仅在您要手动更改时间时，您才会需要编辑 PROFIBUS 属性。 否则，将自动计算全部时间。

要求

具有恒定总线周期的 PROFIBUS 子网。
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步骤   
要更改 PROFIBUS 中等时同步模式的属性，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中，选择 PROFIBUS 子网，然后在巡视窗口的“属性”(Properties) 中选择“恒定总
线循环时间”(Constant bus cycle time)。

说明

请确保不会选择高亮显示的主站系统。 只有在选择了 PROFIBUS 子网时，才能更改 
PROFIBUS 属性和等时同步模式属性。

2. 设置等时同步模式的属性。 下面几节解释了这些特定设置。

等时同步模式的属性不可选   
如果无法选择等时同步模式的属性，请检查下列内容：

• PROFIBUS 子网上是否只连接了一个 DP 主站。 如果连接了多个 DP 主站，则等时同步模

式不可用。

• DP 主站（例如，具有集成 DP 接口的 CPU）是否支持等时同步模式。

• SYNC/FREEZE 组是否可以组态。 SYNC/FREEZE 组和等时同步模式相互排斥。

手动设置 DP 周期和 Ti/To 值   
如果要手动设置 DP 周期，请首先清除“自动 小化 DP 周期”(Automatic minimum DP cycle 
time) 复选框。 现在，您可以输入比自动计算得出的 小 DP 周期大的值。 
如果要手动设置 Ti 和 To 值，请首先清除“自动 Ti/To 值”(Automatic Ti/To values) 复选框。 

详细信息总览中的等时同步模式和 Ti/To 设置

详细信息总览中，可以为各相应的从站和/或从站中各相应的模块设置下列属性： 
• 等时同步模式

• Ti/To 值
详细信息总览是一个表格。 可以使用表格标题栏中的快捷菜单修改表格显示。例如，显示 
TDPMin 值。

不能手动选择或清除 CPU (PLC) 的“等时同步模式”(Isochronous mode) 复选框。 如果在 CPU 
属性的“中断”部分为 DP 主站系统指定了等时同步模式中断，将自动选中该复选框。 
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详细信息总览中用于计算 Ti/To 值的可能设置

可以进行下列设置来计算 Ti/To 值：

• 来自子网

如果激活了等时同步模式，则选项 Ti/TO 值“来自子网” (From subnet) 将自动使用默认

值。 使用此选项，所有从网络获取的 Ti/To 值的从站都具有相同的 Ti/To 时间（PROFIBUS 
子网的时间）。

• 自动使用 小值

例如，如果手动更改了 DP 周期时间或手动更改了其它从站的 Ti/To 值，而且此次更改会

影响该从站的 Ti/To 时间，那么将自动进行所有必需的调整。 使用此选项时，从站的 Ti/To 
值彼此会存在偏差。

• 手动

使用此选项，您可以手动输入从站的 Ti/To 值。 使用此设置时会出现下列错误：

– 选择的时间过短

– 由于您进行的设置的原因，系统无法再自动计算其它 DP 从站的 Ti/To

为时间 Ti (To) 显示“-”
如果 PROFIBUS 子网的 Ti 或 To 未显示任何值（显示“-”），则这是由下列几个原因造成的： 所
有 DP 从站的所有 Ti/To 值范围的公共部分，被用于自动计算 PROFIBUS 子网的 Ti/To 时间。 这
些公共范围的 小值被选定。 如果不能形成公共范围，则会显示“-”。 在这种情况下，DP 从
站不能从网络获取 Ti/To 值！ 

参见

组态恒定总线周期和等时模式的参数 (页 3647)
Ti/To 重叠 (页 3653)
设置 DP 从站的等时模式 (页 3651)
将 DP 从站分配给 SYNC/FREEZE 组 (页 3590)

设置 DP 从站的等时模式

在 DP 从站上设置 
除了 DP 周期的恒定总线周期和 PROFIBUS 子网的 Ti/To 时间外，您可在 DP 从站属性中进行与 
PROFIBUS 属性相同的设置。 
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步骤

要为模块设置等时同步属性，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中选择要编辑其属性的 DP 从站。

2. 在“属性 > 等时同步模式”(Properties > Isochronous mode) 中修改参数以符合您的要求。

为所有从站设置相同的 Ti/To 时间

在网络视图中添加 DP 从站之后的默认行为是： 从网络获得 Ti/To 值，因此这些 Ti/To 值自动

相同。 
可以在编辑的组态中手动设置相同的 Ti/To 时间，也可以设置所有从站，以使其从网络获取 
Ti/To 值。 

参见

组态恒定总线周期和等时模式的参数 (页 3647)
设置 PROFIBUS 属性 (页 3649)

创建用户程序

步骤

要创建等时同步模式的用户程序，请遵循以下步骤：

1. 创建所需的等时同步模式中断 OB（如：OB 61）。

2. 在等时同步模式中断 OB 中，调用下列扩展指令可更新过程映像分区：

– "SYNC_PI" (SFC 126)，更新过程映像的输入分区

– "SYNC_PO" (SFC 127)，更新过程映像的输出分区

使用 CPU 上所设置的过程映像分区（参数区“等时同步模式中断”）。

说明

将会出现下列情况，在 DP 周期非常短时尤其如此： 用户程序的执行时间（所调用 SYNC_PI/
SYNC_PO 的 OB 6x）大于 短的周期时间（请参见 CPU 技术规范中的“等时同步模式”一

节）。 这种情况下，则需要手动增大自动计算得出的 DP 周期。 

参见

组态恒定总线周期和等时模式的参数 (页 3647)
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Ti/To 重叠

Ti/To 重叠

系统循环和过程响应时间的减少      
重叠 Ti 和 To 可以缩短 TDP 系统周期和过程响应时间，也就是说，重叠缩短了累计时间，即

事件的生成时间和检测时间，加上处理时间和输出时返回响应信号所需的时间。

Ti/To 重叠的要求 
Ti/To 重叠的条件：

ET 200M： 接口模块 IM 153-2；订货号 6ES7 153-2BAx2-0XB0 或更高

ET 200S： 接口模块 IM 151-1；订货号 6ES7 151-2BAx2-0XB0 或更高

说明

处理输入转换时间 (TCI) 和输出转换时间 (TCO)（取决于 I/O 子模块的操作模式）的模块不能

在等时模式下使用 Ti/To 重叠。 只有不为等时模式激活这些模块，才可以使 Ti 和 To 重叠。

参见

设置 PROFIBUS 属性 (页 3649)
Ti/To 重叠的工作原理 (页 3653)
设置带 Ti 和 To 重叠的等时模式 (页 3655)

Ti/To 重叠的工作原理

重叠过程

Ti/To 重叠的功能原理基于：外设输入模块已读取其输入，而外设输出模块仍在忙于将用户

程序的过程响应传送到其输出。 此功能将缩短 TDP 系统循环和过程响应时间。

不带 Ti/To 重叠的 DP 总线循环时间

下图显示了等时模式中不带 Ti/To 重叠的恒定 DP 总线循环时间。
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带有 Ti/To 重叠的 DP 总线循环时间

下图显示了等时模式中带 Ti/To 重叠的恒定总线循环时间。
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Ti、To 和 TDP 规则

Ti、To 和 TDP 规则：

• Ti + To ≤ TDP（不带重叠），即： TDP ≥ Ti + To
• 重叠时，可能产生 Ti + To > TDP 或 TDP < Ti + To 的情况

参见

Ti/To 重叠 (页 3653)

设置带 Ti 和 To 重叠的等时模式

组态带有 Ti/To 重叠的等时同步模式

对于带 Ti/To 重叠的等时同步模式，必须注意以下内容： 
可以进行 Ti/To 重叠的 DP 从站不得从 PROFIBUS 子网获取其 Ti/To 值。 对于此 DP 从站，请

选择选项“自动 Ti/To 值”(Ti/To values automatic)。 
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将根据 DP 周期的当前设置的恒定总线周期，自动设置 Ti 和 To 的 可能的值。 

Ti/To 重叠规则

在带有 Ti/To 重叠的等时同步模式中操作时适用的规则：

• Ti ≤ TDP
• To ≤ TDP

查找系统保留值

通过计算表格 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/23876584)可以查看

这些顺控以确定系统保留值，并使用该结果来优化 STEP 7 中的这些顺控。 

说明

免责说明

Siemens AG 对因使用计算表格引起的物质或非物质损坏不承担任何责任。 特别是，Siemens 
AG 对因使用计算表格所引起的直接或间接伤害、财产和经济损失不承担任何责任。

Siemens 不对计算表格提供支持。

说明

请记住控制恒定总线周期时间和 Ti/To 重叠的规则。

更多信息

有关优化恒定总线周期的其它信息，将在 ET 200M 操作说明和 ET 200S 操作说明中提供。 

参见

Ti/To 重叠 (页 3653)
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1.4.8 组态 PROFIBUS DP (S7-1200)

1.4.8.1 组态 DP 主站系统的基本信息 (S7-1200)

分布式 I/O
分布式 I/O 指由一个 DP 主站和多个 DP 从站组成的 DP 主站系统，主站和从站通过总线连接

并且通过 PROFIBUS DP 协议互相通信。

S7‑1200 CPU 的固件版本

通过 S7‑1200 使用 PROFIBUS 功能需要固件版本为 2.0 或以上的 CPU。

组态分布式 I/O
由于 DP 主站和 DP 从站为不同的设备，这些指令只提供了基本的组态过程。 但是，组态分

布式 I/O 的过程几乎与组态非分布式组态的过程相同。

在网络视图中创建 DP 主站系统  
从硬件目录中将一个 DP 主站和一个 DP 从站（例如，CM 1243‑5 和 CM 1243‑5）拖入到网

络视图中后，将它们全都连接到一个 PROFIBUS 子网。

更多信息

关于功能范围的更多信息，请参见相关设备的手册。

1.4.8.2 硬件目录中的 DP 从站 (S7-1200)

硬件目录中的 DP 从站   
各个 DP 从站均位于硬件目录的“分布式 I/O”(Distributed I/O) 文件夹中。 在该文件夹中包含

有紧凑型 DP 从站和模块化 DP 从站：

• 紧凑型 DP 从站

集成有数字量/模拟量输入和输出的模块。例如，ET 200L
• 模块化 DP 从站

带有分配了 S7 模块的接口模块。例如，ET 200M
可用的 DP 主站和所需的功能决定了可以使用哪些 DP 从站。
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硬件目录中的智能从站  
作为 DP 从站的 CM 1242-5 可以组态为智能 DP 从站。 该 DP 从站可在硬件目录中获取：

• CM 1242‑5
"PLC > SIMATIC S7 1200 > Communication module > PROFIBUS"

1.4.8.3 硬件目录中的 DP/DP 耦合器 (S7-1200)

简介

DP/DP 耦合器作为网关，可用于连接两个 PROFIBUS DP 网络，以便将数据从一个网络的 DP 
主站传送到另一网络的 DP 主站。

可传送的 大数据量是 244 字节的输入数据和 244 字节的输出数据。

硬件目录中的 DP/DP 耦合器     
在硬件目录的“其它现场设备 > PROFIBUS-DP > 网关”(Other field devices > PROFIBUS-DP > 
Gateways) 文件夹中，包含有作为两个 DM 主站系统间网关的 DP/DP 耦合器的详细信息。

组态 DP/DP 耦合器

DP/DP 耦合器将在两个 PROFIBUS 网络中进行组态，其中每个耦合器都是用其各自的主站系统。

因此，两个网络的输入和输出区域必须相互匹配。 来自 DP/DP 耦合器一端的输出数据将接

受为另一端的输入数据，反之亦然。

1.4.8.4 涉及 PROFIBUS DP 的组态 (S7-1200)

涉及基本 DP 从站的组态 (S7-1200)

DP 主站与 DP 从站之间的通信         
对于涉及简单 DP 从站的组态，在 DP 主站和简单 DP 从站（即 I/O 模块）之间通过 DP 主站

交换数据。 DP 主站按顺序轮询在 DP 主站系统中组态并包含在轮询列表中的每个 DP 从站。 
这样就可将输出数据传输到从站，并反过来接收输入数据。
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单主站系统   
只有一个 DP 主站的组态也称为单主站系统。 单个 DP 主站及其相关的 DP 从站连接到一个

物理 PROFIBUS DP 子网。

涉及智能 DP 从站的组态 (S7-1200)

定义     
本身具有预处理程序的 DP 从站称为智能 DP 从站（智能从站）。

CM 1242-5 是一个智能 DP 从站。

智能从站与 DP 主站间的数据交换     
较高级的自动化系统处理的自动化任务分解为多个子任务。 子任务在较低级的自动化系统

中处理。 那些必要的控制任务在 CPU 中将作为预处理程序单独高效地进行处理。

对于涉及智能 DP 从站的组态，DP 主站只访问智能从站 CPU 的操作数区，而不是智能 DP 从
站的 I/O 模块。 因此不能将该操作数区分配给智能从站中的任何实际 I/O 模块。 必须在组态

智能从站时进行分配。

主站和从站之间要交换的数据的地址在智能从站的传输区中进行组态。
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1.4.8.5 组态分布式 I/O 系统 (S7-1200)

创建 DP 主站系统 (S7-1200)

简介   
要创建一个 PROFIBUS DP 主站系统，需要具有一个 DP 主站和至少一个 DP 从站。将 DP 主站 
与 DP 从站的 PROFIBUS DP 接口相连时，主站和从站之间的链接即建立完成。 

DP 主站和 DP 从站  
DP 主站必须有一个 PROFIBUS DP 接口。使用带有 PROFINET 接口的 S7-1200 CPU 时，需要

将带有 PROFIBUS DP 接口的通信模块 CM 1243‑5  作为 DP 主站。

而 DP 从站则可将分布式 I/O（带有 PROFIBUS DP 接口）的前端模块或 CPU，作为智能 DP 从
站。使用带有 PROFINET 接口的 S7-1200 CPU 时，需要将带有 PROFIBUS DP 接口的通信模块 
CM 1242‑5  作为智能 DP 从站的 CPU。

要求

• 当前位于网络视图中。

• 硬件目录已打开。
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步骤 
要使用诸如 CPU 1217C  创建一个 的 DP 主站系统，请按以下步骤操作：

1. 从硬件目录中选择一个 CPU 1217C  作为 DP 主站。

2. 将 CPU 拖放到网络视图中的任意区域。

3. 从硬件目录中选择通信模块 CM 1243‑5 。
4. 将通信模块拖放到网络视图中的 CPU 上。

5. 在通信模块的 DP 接口上，右键单击。

6. 从快捷菜单中选择“创建主站系统”(Create master system)。
随后，将通过 CM 1243‑5  创建一个以 CPU 1217C  为 DP 主站的 DP 主站系统并作为唯一节

点。 
将某个 DP 从站的 DP 接口连接到该 DP 主站的接口时，该 DP 从站将自动添加到 DP 主站系

统中。如果 DP 主站和 DP 从站间无子网，则会在 DP 主站和 DP 从站间创建一个新的子网。

如果要在 DP 主站系统中将带有通信模块 CM 1242‑5  的 CPU 1217C  作为一个智能 DP 从站，

则请按以下步骤操作：

1. 单击 DP 主站（CM 1243‑5 的接口）或 DP 从站（CM 1242‑5 的接口）的 DP 接口。

2. 按住鼠标按钮，在此 DP 接口和所需通信伙伴的接口之间绘制一条连线。

或

1. 单击带有 CM 1242‑5 的 DP 从站 CPU 1217C  的超链接。

2. 从显示的 DP 主站列表中选择所需的 DP 主站。

带有 CM 1242‑5  的智能 DP 从站 CPU 1217C 将包含在该 DP 主站系统中作为 DP 主站，并带

有 CPU 1217C 和 CM 1243‑5 。
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① 在 DP 从站的 DP 接口与 DP 主站间拖放一条连接线。

② 单击未分配 DP 从站的连接，打开一个 DP 主站选择列表。

必要时，修改巡视窗口“属性”(Properties) 中的 PROFIBUS 子网或 DP 主站的属性（如，

PROFIBUS 地址）。

DP 从站上的 DP 主站显示     
将 DP 从站连接到 DP 主站时， DP 主站的名称将在 DP 从站上显示为一条超链接。单击该超

链接可选择相关的 DP 主站。
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应用到 DP 主站系统的高亮显示   
创建新 DP 主站系统时，会对其应用高亮显示。从而您能够快速识别属于该 DP 主站系统的

设备。您也可自行将鼠标指针移动到子网上以使 DP 主站系统高亮显示。此操作会显示可用 DP 
主站系统的名称。单击所需的 DP 主站系统可使其高亮显示。

有多种方法可以取消 DP 主站系统的高亮显示：

• 高亮显示不同的 DP 主站系统。

• 在网络视图中，单击右上角带有该 DP 主站系统名称的图钉。

编辑 DP 主站系统和接口 (S7-1200)

简介     
创建了 DP 主站系统后，也可以断开 DP 主站系统与其组件的连接。 这会导致在子网中有 DP 
从站，但没有 DP 主站。 
通常，无需编辑 DP 主站的接口。

可在 DP 主站系统上更改名称和编号。

从 DP 主站系统上断开主站或从站

如果已经使用主站系统将 PROFIBUS CP 组态为 DP 主站，随后便可以从 DP 主站上断开 DP 主
站系统。 此后，该设备将不再连接到 DP 主站系统。

如果无需再将子网分配给某个 DP 主站，则断开子网与该 DP 主站的连接可以有效地取消该

主站系统。 但是，各个 DP 从站仍通过子网互连。
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如果删除 DP 从站或者将它们从主站系统中断开，则在 DP 主站上会保留该主站系统。 

要求

• 必须处于网络视图中。

• 必须有一个包含一个 DP 主站和至少一个 DP 从站的 DP 主站系统。

断开 DP 主站与 DP 主站系统的连接   
要断开 DP 主站系统，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 DP 主站的 DP 接口。

2. 从快捷菜单中选择“从主站系统断开” (Disconnect from master system)。
所选的 DP 主站将从 DP 主站系统中断开。 同时会保留带有 DP 从站的子网。

将 DP 主站添加到 DP 主站系统   
若要重新将一个 DP 主站分配给某个子网，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 DP 主站的 DP 接口。

2. 从快捷菜单中选择“创建主站系统”(Create master system)。
3. 在新 DP 主站系统和 DP 从站的 DP 接口之间绘制连接线。

DP 主站将与这些 DP 从站组合，重新创建一个 DP 主站系统。

编辑 DP 主站系统的属性   
要编辑 DP 主站系统的属性，请按以下步骤操作：

1. 在包含 DP 主站系统的子网上移动鼠标指针。

2. 将出现一条消息，显示可用的 DP 主站系统。 单击要编辑的主站系统。 会以彩色高亮显示该 DP 
主站系统。

3. 单击高亮显示的 DP 主站系统。

4. 在巡视窗口中的“属性 > 常规”(Properties > General) 下，编辑 DP 主站系统的属性。

说明

如果在无 DP 主站系统高亮显示时单击子网，则可在巡视窗口中的“属性”(Properties) 下
编辑整个子网的属性。 

将 DP 从站添加到主站系统并进行组态 (S7-1200)
在网络视图中，可以直接从硬件目录使用拖放功能或通过双击来添加各种 DP 从站。
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DP 从站的类型

为方便组态，我们将 DP 从站划分为以下类别：

• 紧凑型 DP 从站

（集成有数字量/模拟量输入和输出的模块，例如，ET 200L）
• 模块化 DP 从站

（分配了 S5 或 S7 模块的接口模块，例如，ET 200M）

• 智能 DP 从站（智能从站）

（带有诸如 CP 342-5、CPU 315-2 DP 的 SIMATIC S7-300 或带有 IM 151-7 CPU 的 ET 200S）

插槽规则

• DP 主站系统仅可以包含一个 DP 主站，但可以包含一个或多个 DP 从站。

• 对于特定的 DP 主站，只能在 DP 主站系统中组态该主站允许数量的 DP 从站。

说明

组态 DP 主站系统时，请注意 DP 主站的技术数据（ 大节点数目、 大插槽数目、 大

用户数据量）。用户数据方面的限制可能会使您无法使用理论上允许的 大节点数目。

要求

• 当前位于网络视图中。

• 必须已经创建了一个 DP 主站系统。

将 DP 从站添加到 DP 主站系统    
要将 DP 从站从硬件目录添加到 DP 主站系统，请按以下步骤操作：

1. 从硬件目录中选择一个 DP 从站。

2. 将该 DP 从站从硬件目录拖放到网络视图中。

3. 在 DP 主站的 DP 接口或高亮显示的 DP 主站系统与新 DP 从站的 DP 接口之间绘制一条连接线。

将创建一个 DP 主站系统，并且该 DP 从站会自动连接到 DP 主站。

说明

如果某个 DP 主站系统高亮显示，可在硬件目录中双击所需的 DP 从站。此操作会使该 DP 从
站自动添加到高亮显示的 DP 主站系统。
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断开 DP 从站与 DP 主站系统的连接  
要断开 DP 从站与 DP 主站系统的连接，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中，右键单击 DP 从站的 DP 接口。

2. 从快捷菜单中选择从 DP 主站系统断开的方法：

– 从子网断开 (Disconnect from subnet)：PROFIBUS 连接断开，设备不再连接到 DP 主
站系统或子网。

– 从主站系统断开 (Disconnect from master system)：DP 从站保持与子网的连接，但不

再作为 DP 从站分配给 DP 主站系统。

所选的 DP 从站将从 DP 主站系统中断开。

也通过该 DP 从站的快捷菜单直接断开连接：

1. 在网络视图中，右键单击该 DP 从站。

2. 在快捷菜单中，选择“从 DP 主站/IO 系统断开连接” (Disconnect from DP master/IO system)。
DP 从站将保持与子网的连接，但在 DP 主站系统中不再作为 DP 从站。

将 DP 从站分配给新 DP 主站系统  
要将现有 DP 从站分配给新 DP 主站系统，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 DP 从站的 DP 接口。

2. 从快捷菜单上选择“分配到新主站”(Assign to new master)。
是否已将相应的 DP 从站分配到另一个 DP 主站系统并没有关系。

3. 在选择列表中，选择 DP 主站系统中将连接该 DP 从站的 DP 主站。
所选 DP 从站此时即已分配给新 DP 主站系统。

“分配到新子网”(Assign to new subnet) 功能以此类似，它允许您将 DP 从站连接到新子网。

但在这种情况下，不会将 DP 从站连接到现有的 DP 主站系统。

也可通过该 DP 从站的快捷菜单进行直接分配：

1. 右键单击该 DP 从站。

2. 在快捷菜单上，选择“分配新的 DP 主站/IO 系统”(Assign new DP master/IO system)。 
3. 在可用的 DP 主站列表中，选择 DP 主站。

所选的 DP 从站现已分配给新的 DP 主站系统。

说明

如果子网中仅包含一个 DP 主站，只需通过拖放操作连接该 DP 从站的接口与 DP 主站所在的

子网即可。此时，DP 从站将随即连接 DP 主站所在的子网并分配给该 DP 主站。
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组态 DP 从站  
要组态 DP 从站，请按以下步骤操作：

1. 切换到 DP 从站的设备视图。

2. 选择所需的模块。

3. 在巡视窗口中组态 DP 从站。

提示： 快速组态主站系统 (S7-1200)
如果 DP 主站系统有多个 DP 从站，则可通过拖放操作仅需一步便将所有放置的 DP 从站分配

给主站。

要求

DP 主站和 DP 从站均位于网络视图中。

为 DP 主站系统分配 DP 从站

要执行上述操作，请执行以下步骤：

1. 选择适当的缩放系数，从而能在网络视图中看到尽可能多的 DP 从站。

2. 将 DP 从站 多分为 2 行。

3. 通过鼠标光标选择所有 DP 接口（而非所有设备！）。 此操作仅在开始从第一个 DP 从站外拖
动鼠标光标，并在 后一个 DP 从站处释放鼠标按钮时才有效（使用套索功能进行选择）。
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4. 选择快捷菜单“分配到新主站”(Assign to new master)，并在随后的对话框中选择 DP 主站的
对应 DP 接口。

5. DP 从站将自动与 DP 主站联网并结合，从而形成一个 DP 主站系统。

说明

当 DP 主站系统高亮显示时，可在硬件目录中双击某个 DP 从站从而快速添加其它的 DP 从
站。此操作会使该 DP 从站自动添加到高亮显示的 DP 主站系统。
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1.4.8.6 组态智能 DP 从站 (S7-1200)

向 DP 主站系统添加智能从站 (S7-1200)

简介       
智能 DP 从站（智能从站）的一个特征是，不是由实际 I/O 直接给 DP 主站提供 I/O 数据，而

是由预处理 CPU 提供。 该预处理 CPU 与 CP 一起构成智能从站。

差异： DP 从站与智能 DP 从站

对于 DP 从站，DP 主站直接访问分布式 I/O。

对于智能 DP 从站，DP 主站实际是访问预处理 CPU 的 I/O 地址空间中的传输区域，而不是访

问智能 DP 从站所连接的 I/O。 预处理 CPU 中运行的用户程序负责确保地址区和 I/O 之间的

数据交换。

说明

I/O 模块不得使用被组态用于在 DP 主站和 DP 从站间进行数据交换的 I/O 区域。

应用

涉及智能 DP 从站的组态： 智能从站与 DP 主站间的数据交换
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步骤     
要向 DP 主站系统添加智能从站，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中，将 CM 1242-5（作为智能从站）和 CM 1243-5（作为 DP 主站）从硬件目录
中拖到站上。

2. 在这两个设备的 DP 接口间绘制连接线。
这样便在 DP 主站系统中连接了智能从站和 DP 主站。
结果： 此时已建立了包含一个 DP 主站和一个智能从站的 DP 主站系统。

组态对智能从站数据的访问 (S7-1200)

数据访问   
以下内容适用于作为智能从站的 CP 1242-5： 数据传输区域的地址与智能从站中 I/O 模块的

地址不同。 这意味着 I/O 模块占用的起始地址不能再用于传输存储器。 如果较高级别的 DP 
主站将要访问智能从站中 I/O 模块的数据，则必须在 I/O 模块和智能从站用户程序中的传输

区之间组态此数据交换。

组态 CM 1242-5 的传输区（传输区）

通过 CM 1242‑5，周期性 PROFIBUS 数据交换的传输区域在参数组“PROFIBUS 接口 > 模式 > 
智能从站通信”(PROFIBUS interface > Mode > I Slave Communication) 中组态为传输区域。

从 CPU 到 CPU 的直接数据访问

S7-1200 PROFIBUS CM 只能通过 PUT/GET 服务支持从 CPU 到 CPU 通过 PROFIBUS 进行的直

接数据访问。
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1.4.8.7 将 DP 从站组态为分布式 I/O 设备 (S7-1200)

组态 ET 200S (S7-1200)

组态 ET 200S 的插槽规则

组态 ET 200S 时，以下规则适用：

• 插入 ET 200S 模块时，请不要留下任何间隙。

• 插槽 1：仅用于 PM-E 或 PM-D 电源模块。

• 在电子模块 (EM) 的左侧：仅适用于 EM 或电源模块（PM-E 或 PM-D）。

• 在电机启动器 (MS) 的左侧：仅适用于 MS、PM-D、PM-D Fx (1..x..4) 电源模块或 PM-X 电
源模块。

• 在 PM-X 的左侧：仅适用于电机启动器或 PM-D
• 多允许 63 个模块和一个 IM 接口模块

说明

切记要确保为 PM-E 和 EM 分配正确的电压范围。

组态参比端

参比端是热电偶与电源线的连接点（通常在接线盒中）。受温度影响产生的电压会使模块所

测量的温度值失真。

在 ET 200S 中，可以将 AI RTD 模块的一个通道设定为参比端。其它 AI TC 模块可以使用此模

块在参比端测量的温度来修正它们测量的值。
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① 组态 AI TC：

→ 选择已使用的参比端

② 组态 AI RTD： 
→ 激活参比端

→ 指定 AI RTD 的插槽和通道

为参比端分配参数时需注意的特殊特性

我们将基于一个用于测量参比端温度的、具有 Pt 100 气候范围的电阻温度计为例，来说明

为参比端分配参数的过程。

要为参比端分配参数，请按以下步骤操作：

1. 在 ET 200S 的设备视图中，插入一个模拟电子模块如 2AI RTD HF。
2. 在机架上选择该模块。

3. 在巡视窗口中的“属性 > 输入”(Properties > Inputs) 下，将用于参比端功能的一个通道设置为
“RTD-4L Pt 100 气候范围”(RTD-4L Pt 100 climatic range) 量程。

4. 选择该 ET 200S。
5. 在巡视窗口中的“属性 > 模块参数 > 参比端”(Properties > Module parameters > Reference 

junctions) 下，选择“参比端”(Reference junction) 复选框并指定相关 RTD 模块的插槽和通道
号。

6. 插入使用热电偶（TC 模块）测量温度的模拟电子模块，并为其分配 RTD 模块的参比端编号参
数。

更多信息

有关 ET 200S 模块的各种型号和用途的更多信息，请参见名为“ET 200S 分布式 I/O 系统”的

操作说明和手册。

有关模拟值处理的更多信息，请参见 ET 200S 分布式 I/O 系统的文档。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3672 编程和操作手册, 11/2022



压缩地址 (S7-1200)

简介

来自 ET 200S 系列的 DP 从站和 I/O 设备的组态方法与其它模块化 DP 从站和 I/O 设备的组态

方法相同。除了支持所有模块化 DP 从站和 I/O 设备的标准功能外，ET 200S 还提供了“压

缩地址”功能：

将需要地址空间为 2 或 4 位的数字电子模块插入设备视图时，这些模块 初会被遍布在总共 1 
个字节的区域中。不过，实际占用的地址区可以在组态后用“压缩地址”功能压缩。

  初始状态 “压缩地址”后

模块 I 地址 I 地址

2DI（2 位） 字节 10 10.0...10.1
4DI（4 位） 字节 11 10.2...10.5

要求

• 处于设备视图中。

• 必须有 ET 200S，例如 IM 151-1。
• 必须将一对数字电子模块（如 2DI AC120V ST）插入插槽中。

压缩地址

要压缩地址，请按以下步骤操作：

1. 选择要压缩其地址的电子模块。可通过以下方法选择多个电子模块：

– 按住 <Shift> 或 <Ctrl> 的同时单击相关的电子模块。

– 在机架外通过使用鼠标在所需的电子模块周围单击并画圈来选择它们。

2. 在所选电子模块的快捷菜单中，单击“压缩地址”(Pack addresses)。
输入、输出和电机起动器的地址区将分别进行压缩。压缩过的地址会在设备视图的“I 地址”(I 
address) 和“Q 地址”(Q address) 列中显示。
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压缩地址的生成方法和构成

如果使用“压缩地址”(Pack addresses) 功能，将根据以下规则压缩所选电子模块的地址：

• 地址区的起始位置由所选电子模块的 低地址决定：X.0
• 如果位地址不是“0”，就自动选择下一个（空闲的）字节地址（从该处开始压缩所选的区

域）：(X+n).0
• 如果不存在连贯的区域，则自动将地址压缩到任何可用的地址空间中。

具有压缩地址与同一字节地址的电子模块构成一个压缩组。

解压缩地址

要解压缩地址，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个带有压缩地址的电子模块。

2. 在所选电子模块的快捷菜单中，单击“解压缩地址”(Unpack addresses)。
所选电子模块的压缩组将解散，并且会解压缩相关电子模块的压缩地址。

在以下情况下，也会将压缩组解散并且解压缩已压缩的地址：如果从压缩组删除电子模块、

从压缩组移出电子模块或者将电子模块插到压缩组内的空闲插槽上。

在每种情况下，解压缩的电子模块的起始地址将分配给下一个可用的字节地址。

带有压缩地址的电子模块的特殊特性

带压缩地址的电子模块具有以下特殊特性：

• 只要涉及到 CPU，则无法为电子模块分配插槽。因此，就电子模块的实际插槽来说，指令 
GADR_LGC (SFC 5) 将输出错误信息 W#16#8099 “插槽未组态”。

• 无法为电子模块评估指令 LGC_GADR (SFC 49) 和 SZL-ID W#16#xy91“模块状态信息”。

• 电子模块通过 DPV1 功能接收附加的诊断地址，否则只要涉及 CPU，这些压缩地址就会

阻止中断分配。

• 不能设置“插入/删除中断”。这是因为“压缩地址”和“插入/删除中断”功能互相排

斥。 

使用备用模块组态选件处理 (S7-1200)
可以使用选件处理功能处理带有 PROFIBUS 接口的 ET 200S，以便将来进行扩展（选件）。 
本章节中将介绍使用备用模块的选件处理。 
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通过组装、接线、组态和设置为 ET 200S 预设的 大组态，以及在装配过程中使用经济高效

的备用模块（138-4AA00 或 138-4AA10），直到需使用所需的电子模块替换这些备用模块

为止，即可完成选件处理过程。

说明

ET 200S 中可以完全通过主站接线方式在工厂内进行预接线。这样，备用模块和终端模块的

端子间就无需连接，因而也无需连接到过程。

要求

• ET 200S 接口模块

– IM 151-1 STANDARD（6ES7 151-1AA03-0AB0 或更高版本）

– IM 151-1 FO STANDARD（6ES7 151-1AB02-0AB0 或更高版本）

• 具有选件处理功能的电源模块

– PM-E DC24..48V
– PM-E DC24..48V/AC24..230V

步骤  
要激活选件处理，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中选择 IM 151-1，然后选中巡视窗口中“属性 > 常规 > 选件处理”(Properties > 
General > Option handling) 下的“选件处理”(Option handling) 复选框进行启用。

2. 选择 初准备安装备用模块的插槽（之后将替换为电子模块）已编号的复选框。

3. 在设备视图中选择电源模块，然后选中巡视窗口中“属性 > 地址”(Properties > Addresses) 下的
“选件处理”(Option handling) 复选框进行启用。 在过程映像输出 (PIQ) 和过程映像输入 (PII) 
中为控制和核对接口预留所需的地址空间。

之后可使用所组态的模块替换已安装的备用模块，而无须修改组态。

说明

在电源模块中激活选件处理后，将预留这些接口的地址。 还必须在 DP 从站（接口模块 IM 
151-1 STANDARD）中激活“选件处理”功能。 如果未激活此功能，将会再次释放为控制和

核对接口预留的地址。

请注意，反复激活和禁用选件处理功能可能会更改控制和核对接口的地址。

只能对一个 PM-E DC24..48V 或一个 PM-E DC24..48V/AC24..230V 电源模块激活选件处理。
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更多信息

有关过程映像中字节的分配和含义、使用 PROFIBUS 的选件处理以及备用模块使用的详细信

息，请参见 ET 200S 分布式 I/O 系统文档。

启动期间选件处理的工作方式

如果“期望组态/实际组态不同时启动”不可用，则当插入备用模块代替已组态的电子模块

且已对相关插槽激活选件处理时，ET 200S 仍会启动。 

运行期间选件处理的工作方式

运行期间，选件处理模式会根据下面设置情况而有所变化：

• 已对插槽启用选件处理： 
在此插槽中既可插入备用模块（选件）也可以插入所组态的电子模块。 如果在该插槽中

插入了其它种类的模块，则将发出诊断信号（无模块或模块不正确）。

• 已对插槽禁用选件处理： 
在此插槽中只能插入所组态的电子模块。 如果插入了其它种类的模块，则将发出诊断信号

（无模块或模块不正确）。

备用模块替换值  
• 数字输入的替换值： 0
• 模拟量输入的替换值： 0x7FFF

在用户程序中控制和评估

ET 200S 中带有支持“选件处理”功能的控制和核对接口。 
控制接口位于过程映像输出 (PIQ) 中。 该地址区中的每个位都控制插槽 2 到 63 中的一个插

槽： 
• 位值 = 0： 已参数化选件处理。 允许备用模块。

• 位值 = 1： 已取消选件处理。 该插槽不能插入备用模块。

核对接口位于过程映像输入 (PII) 中。 该地址区中的每个位都将提供编号为 1 至 63 的插槽

中实际插入的模块信息： 
• 位值 = 0： 该插槽中有备用模块、不正确的模块或未插入模块。

• 位值 = 1： 将组态的模块插入该插槽中。
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参见

哪些模块支持选项处理？ (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/22564754)

不使用备用模块组态选件处理 (S7-1200)
可以使用选件处理功能处理 ET 200S 以便将来进行扩展（选件），而无需安装备用模块。 本
章节中将介绍不使用备用模块的选件处理。

说明

带有 PROFINET 接口的 ET 200S
以下介绍均基于带有 PROFIBUS 接口的 ET 200S。 理论上，带有 PROFINET 接口的 ET 200S 的
选件处理与不使用备用模块时的操作是相同的。 可使用 PN 接口模块替代此处列出的 DP 接
口模块。 更多有关带有 PROFINET 接口的 ET 200S 的选件处理信息，请参见相关手册。

要求

• ET 200S 接口模块 
– IM 151-1 HIGH FEATURE（6ES7151-1BA02 或更高版本）

– IM 151-1 STANDARD（6ES7 151-1AA05-0AB0 或更高版本）

• 具有选件处理功能的电源模块

– PM-E DC24..48V
– PM-E DC24..48V/AC24..230V
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步骤  
要激活选件处理，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中选择 IM 151-1，然后选中巡视窗口中“属性 > 常规 > 选件处理”(Properties > 
General > Option handling) 下的“选件处理”(Option handling) 复选框进行启用。

2. 在设备视图中选择电源模块，然后选中巡视窗口中“属性 > 地址”(Properties > Addresses) 下的
“选件处理”(Option handling) 复选框进行启用。 在过程映像输出 (PIQ) 和过程映像输入 (PII) 
中为控制和核对接口预留所需的地址空间。

3. 组态从站的 大组态。 通过用户程序控制选项的选择/取消选择。 

说明

在电源模块中激活选件处理后，将预留这些接口的地址。 还必须在 DP 从站（IM 151-1 接
口模块）中激活“选件处理”功能。 如果未激活此功能，将会再次释放为控制和核对接

口预留的地址。

请注意，反复激活和禁用选件处理功能可能会更改控制和核对接口的地址。

只能对一个 PM-E DC24..48V 或一个 PM-E DC24..48V/AC24..230V 电源模块激活选件处

理。

更多信息

有关过程映像中字节的分配和含义、使用 PROFIBUS 的选件处理以及备用模块使用的详细信

息，请参见 ET 200S 分布式 I/O 系统文档。

在用户程序中控制和评估

ET 200S 中带有支持“选件处理”功能的控制和核对接口。 
控制接口位于过程映像输出 (PIQ) 中。 该地址区中的每个位都将控制编号为 1 到 63 的一个

插槽： 
• 位值 = 0： 插槽在实际组态中不可用。

• 位值 = 1： 插槽在实际组态中可用。

核对接口位于过程映像输入 (PII) 中。 该地址区中的每个位都将提供编号为 1 至 63 的插槽

中实际插入的模块信息： 
• 位值 = 0： 插槽选件不可用或模块的状态为故障。

• 位值 = 1：将组态的模块插入该插槽中。
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参见

ET 200S 的应用示例，不带备用模块的选件处理 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)

在 DPV1 模式下组态 ET 200S (S7-1200)
PROFIBUS DPV1 允许用户访问扩展的 PROFIBUS 功能。

要求

• 您必须处于网络视图中。

• 具有 DPV1 功能的 DP 主站必须可用。

• 必须已通过 PROFIBUS 建立主站-从站连接。

步骤   
要将 DP 从站切换到 DPV1，请按以下步骤操作：

1. 选择 DP 从站。

2. 在巡视窗口的“属性 > 模块参数”(Properties > Module parameters) 下，从下拉列表框“DP 中
断模式”(DP interrupt mode) 中选择“DPV1”模式。

或

1. 选择 DP 主站。

2. 在 I/O 通信表格中，选择包含 DP 主站到指定 DP 从站间连接的行。

3. 在巡视窗口的“属性 > 模块参数”(Properties > Module parameters) 下，从下拉列表框“DP 中
断模式”(DP interrupt mode) 中选择“DPV1”模式。

特殊特征

下列参数相互关联： 

参数 DPV0 模式 DPV1 模式

目标组态与实际组态不匹配

时运行

完全可用 完全可用

诊断中断 (OB 82) 不可用，未设置 完全可用
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参数 DPV0 模式 DPV1 模式

硬件中断（OB 40 到 47） 不可用，未设置 完全可用

插入/删除中断 (OB 83) 不可用，未设置 只有在地址未压缩时可用。

“目标组态与实际组态不匹配

时启动”随插入/删除中断一

起自动激活。

模块具有压缩地址时中断  
如果模块能够触发中断，且因其具有压缩地址而导致位地址不等于 0，则需要在 ET 200S 地
址对话框中分配诊断地址。 
将 DPV1 中断分配给模块作为中断触发器时需要使用诊断地址。 只有当相关模块具有该“未

压缩”地址时，CPU 才能正确分配中断并将中断信息存储在中断 OB 启动信息/诊断缓冲区中。 
在这种情况下，CPU 不能使用“压缩”地址。 
就中断处理（中断 OB）而言，这意味着模块将具有所分配的诊断地址，但就用户程序中输

入和输出数据的处理而言，这意味着模块将具有压缩地址。

说明

如果模块地址已压缩，则 ET 200S 的插入/删除中断将不可用。 

1.4.8.8 使用 GSD 文件 (S7-1200)

GSD 修订版 (S7-1200)

GSD 修订版须知   
DP 从站的属性需借助于 GSD 文件方可由组态工具使用。分布式 I/O 的区域中的增强功能会对 
GSD 规范造成影响。例如，它们要求定义新的关键字。这将导致规范的版本不同。对于 GSD 
文件，GSD 文件所基于的规范版本被称作“GSD 修订版”。从 GSD 修订版 1 起，GSD 修订版

必须以关键字“GSD_revision”的形式包括在 GSD 文件中。因此，没有该关键字的 GSD 文件将

会被组态工具解释为 GSD 修订版“0”。
系统可解释的 GSD 文件 高版本为 GSD 修订版 R5。即，支持具有以下功能的 DP 从站，

如： 
• 中断块的诊断报警

• 等时同步模式和恒定总线循环时间 
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• SYNC/FREEZE
• DP 从站的时钟同步

安装 GSD 文件 (S7-1200)

简介

GSD 文件（通用站描述文件）中包含所有 DP 从站的属性。如果要组态一个不在硬件目录中

显示的 DP 从站，则必须安装由制造商提供的 GSD 文件。通过 GSD 文件安装的 DP 从站显示

在硬件目录中，这样便可选择这些从站并对其进行组态。 
此外，通过 GSD 文件也可安装 PROFIBUS PA 组件。

要求

• 硬件和网络编辑器已关闭。

• 可以访问硬盘中相应目录下的所需 GSD 文件。

操作步骤 
要安装 GSD 文件，请执行以下操作步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择命令“管理通用站描述文件 (GSD)”(Manage generic station 
description files (GSD))。

2. 在“已安装的 GSD”(Installed GSDs) 选项卡上，选择 GSD 文件的存储目录。

3. 从所显示 GSD 文件的列表中选择一个或多个文件。

4. 单击“安装”(Install) 按钮。正在安装已选择的 GSD 文件。

5. 要创建安装日志文件，请单击“保存日志文件”(Save log file) 按钮。
可通过日志文件来跟踪安装期间发生的所有问题。

6. 单击“关闭”(Close)。之后，系统将提示：所安装 GSD 文件中的 DP 从站或等电位组件已添加
到硬件目录中。该过程可能需要几秒钟时间。

通过安装 GSD 文件，可将该文件中列示的 DP 从站或等电位组件添加到硬件目录中。

结果

通过 GSD 文件安装的新 DP 从站，位于在硬件目录的“其它现场设备 > PROFIBUS 
DP”(Additional field devices > PROFIBUS DP) 中。通过 GSD 文件所安装的新的等电位组件位于

“其它现场设备 > PROFIBUS PA”(Other field devices > PROFIBUS PA) 下。
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GSD 文件通常与项目一同保存。即，与设备显示有关的所有信息（包含符号）也将包含在所

保存的项目中。

参见

硬件和网络编辑器概述 (页 11)

删除 GSD 文件 (S7-1200)

简介

可以使用 GSD 文件删除已经安装的 DP 从站。之后，硬件目录中将不再显示这些 DP 从站。

要求

• 硬件和网络编辑器已关闭。

• 硬件产品目录中包含有使用 GSD 文件安装的 DP 从站。

操作步骤 
要删除 GSD 文件，请执行以下操作步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择命令“管理通用站描述文件 (GSD)”(Manage generic station 
description files (GSD))。

2. 在“已安装的 GSD”(Installed GSDs) 选项卡上，选择 GSD 文件的存储目录。

3. 从所显示的 GSD 文件列表中选择要删除的文件。

4. 单击“删除”(Delete) 按钮。

所选的 GSD 文件将被删除，DP 从站不再出现在硬件目录中。

查找未使用的 GSD 文件 (S7-1200)

简介

在硬件配置中添加一个基于 GSD 的硬件组件时，可将不同的 GSD 文件添加到项目数据中。如

果从该组态再次删除该基于 GSD 的硬件组件，则 GSD 文件将保留在该项目的数据库中。如

果硬件配置中不再使用基于 GSD 的相应硬件组件，则项目中无需包含这些 GSD 文件。使用

搜索功能，可查找到项目中无需使用的文件并进行删除。 
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要求

• 项目必须已打开。

• 该项目不得在线。

• 该项目不能设置为写保护。

操作步骤 
要查找并删除未使用的 GSD 文件，请执行以下操作步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择命令“管理通用站描述文件 (GSD)”(Manage generic station 
description files (GSD))。

2. 在“项目中的 GSD”(GSDs in the project) 选项卡中，单击“查找未使用的 GSD”(Find unused 
GSD) 按钮。

说明

仅当至少一个基于 GSD 的硬件组件添加到组态后再从中删除时，才会有未使用的 GSD 文
件。在搜索过程中，将搜索项目库中未使用的 GSD 文件。组态中仍在使用的基于 GSD 的
硬件组件将不会视为“未使用”。

如果已安装的基于 GSD 的硬件组件包括在硬件目录中，但未在项目的硬件配置中使用，

则项目中将不存储这些未使用的 GSD 数据。

3. 如果在项目数据中找到不再需要的 GSD 文件，则可将其删除。此时，可单击“删除”(Delete) 
按钮。

不再需要的 GSD 文件将从项目数据中删除。该基于 GSD 的硬件组件仍包含在硬件目录中。必

要时，可重新添加到组态中。此时，所需的 GSD 数据将再次复制到项目数据中。

说明

如果使用“选项 > 管理通用站描述 (GSD) > 已安装的 GSD”(Options > Manage general station 
description files (GSD) > Installed GSDs) 删除基于 GSD 的硬件组件，则该硬件组件将从硬件

目录中删除。但该硬件组件中未使用的 GSD 文件仍包含在项目数据中，可通过查找未使用的 
GSD 文件将其删除。 

注意

操作无法撤消

删除当前尚未执行的 GSD 文件时，将同时删除可撤销操作的操作栈。这也就意味着，删除

未使用 GSD 文件的操作以及所有之前的所有操作，将无法再撤消。
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组态基于 GSD 的 DP 从站 (S7-1200)
可通过硬件目录按常规方式选择通过安装 GSD 文件插入的 DP 从站，并可将其插入到网络视

图中。 如果要插入基于 GSD 的 DP 从站的模块，则必须考虑一些特殊细节要求。

要求

• 已经使用 GSD 文件安装了一个 DP 从站。

• 已经在网络视图中正常插入前端模块。

• 在设备视图中打开设备总览。

• 硬件目录已打开。

步骤 
要添加基于 GSD 的 DP 从站模块，请按以下步骤操作：

1. 在硬件目录中，导航到基于 GSD 的 DP 从站的模块。
然后在硬件目录中的“其它现场设备”文件夹下找到基于 GSD 的 DP 从站，即 DP 标准从站。

2. 选择所需的模块。

3. 通过拖放操作将该模块移动到设备概览中的空闲区域。

4. 在设备总览中选择模块并编辑参数。

现在已经将该模块插入到基于 GSD 的 DP 从站的一个空闲插槽中，并可以对该模块的参数进

行编辑。

说明

在设备视图的图形区域，只能看到基于 GSD 的 DP 从站。 在设备总览中，只能看到所添加

的基于 GSD 的 DP 从站的模块。

预置组态

对于预置组态可调的模块，可以在巡视窗口中的“属性 > 预置组态”(Properties > Preset 
configuration) 下更改该组态。 
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1.4.9 组态 PROFINET IO

1.4.9.1 PROFINET IO 须知

什么是 PROFINET IO？

PROFINET IO 
PROFINET 是一个基于以太网的自动化 PROFIBUS 用户组织 (PNO, PROFIBUS 
Nutzerorganisation e.V.) 标准。它定义了一个独立于制造商的通信、自动化和工程组态模型。

目的

PROFINET 的目的在于：

• 通过现场总线和以太网进行集成通信

• 具有开放的分布式自动化

• 使用开放协议

架构

PROFIBUS 用户组织 (PNO, PROFIBUS User Organisation e.V.) 从以下方面构造了 PROFINET 的
架构：

• 作为分布式系统内部组件的控制器之间的通信。

• 现场设备（例如 I/O 设备和驱动器）之间的通信

由西门子实现

“作为分布式系统内部组件的控制器之间的通信”的要求通过“基于组件技术的自动化”(CBA, 
Component Based Automation) 实现。 基于组件技术的自动化用于在预制组件和部分方案

的基础上创建分布式解决方案。 
“现场设备之间的通信”的要求由西门子通过“PROFINET IO”实现。 和使用 PROFIBUS DP 一样，

对涉及组件进行完全组态和编程可以通过 TIA Portal 实现。 
以下章节介绍通过 PROFINET IO 组态现场设备之间的通信。
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RT 等级概述

PROFINET IO 中的 RT 等级

PROFINET IO 是一个基于以太网技术的可扩展的实时通信系统。 扩展的方法可以通过不同的

实时等级实现：

• RT：  以区分优先顺序的非同步以太网帧传送数据。 所需带宽在 TCP/IP 通信的空闲带宽

区域以内。

• IRT： 同步传输数据，具有高稳定性，用于对时间要求高的应用（例如，运动控制）。 所
需带宽来自于为周期数据保留的带宽区域。

根据设备的情况，并非支持所有的实时等级。 

每种 IO 控制器和 IO 设备支持哪些 PROFINET 功能？

其它信息与概述   
有关支持下列 PROFINET 功能的 PROFINET IO 控制器和 IO 设备的概述，请参见以下西门子

工业在线支持文章 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/44383954)： 
• 等时同步实时通信 (IRT)
• 优先化启动

• 介质冗余 (MRP)
• PROFIenergy
• 共享设备

• 智能设备 
• 过程数据的等时同步模式

以下部分详细说明了这些功能，但没有指出支持这些功能的相关硬件。

有关所支持功能的概述，请参见硬件目录中所选组件下面的描述。

另外还可以在此处 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/49948856)找到

各个 新 STEP 7 版本中 PROFINET 的描述。
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连接现有的总线系统

连接 PROFINET 和 PROFIBUS       
可以通过以下方式将 PROFINET IO 和 PROFIBUS DP 进行互连： 
• 通过工业以太网： 

要连接两种类型的网络（工业以太网（工厂控制级别）和 PROFIBUS（单元级别/现场级

别）），可以采用 IE/PB Link。
• 通过工业无线 LAN： 

例如，PROFIBUS 设备可以通过无线 LAN/PB Link 连接到 PROFINET IO。 这就允许将现有

的 PROFIBUS 组态集成到 PROFINET 中。

AS-i 接口设备可以通过 IE/AS-i Link PN IO 连接到 PROFINET 设备的接口。 这就允许将现有的 
AS-i 网络集成到 PROFINET 中。

下图显示了通过具有代理功能的 PROFINET 设备连接的 PROFIBUS 子网。 

① PROFINET 设备

② 具有代理功能的 PROFINET 设备（例如，IE/PB Link）
③ PROFIBUS 设备
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具有代理功能的 PROFINET 设备用作 PROFIBUS 设备的代理

具有代理功能的 PROFINET 设备可用作以太网上 PROFIBUS 设备的代理。 代理功能使 
PROFIBUS 设备可以与 PROFINET 上的所有设备（而不只是它的主站）进行通信。

现有的 PROFIBUS 系统可以利用代理功能轻松集成到 PROFINET 通信中。

例如，如果将一个 PROFIBUS 设备通过 IE/PB Link 连接到 PROFINET，那么 IE/PB Link 作为 
PROFIBUS 组件的代理通过 PROFINET 进行通信。

使用 IE/PB LINK 进行组态

使用 IE/PB LINK PN IO / HA 进行组态

可以通过 IE/PB LINK 将 PROFIBUS DP 组态连接到 PROFINET IO。

对 CPU 而言，PROFIBUS DP 从站和 IE/PB LINK 连接到同一个网络。这些从站具有和 IE/PB LINK 
相同的设备名和 IP 地址，但设备号不同。并且每个从站都有一个特定的 PROFIBUS 地址。

在 IE/PB LINK 的属性中，除了 PROFINET 设备号以外，还显示所连接的 DP 从站的 PROFIBUS 
地址，因为该设备具有两套地址方案。

在主站系统上处理设备号和 PROFIBUS 地址

在放置期间，为 PROFINET 设备号和 PROFIBUS 地址分配了相同的号码。

在巡视窗口的“常规属性 > PROFINET 设备号”(General Properties > PROFINET device 
number) 下，可以找到 IE/PB LINK 所用的设备号和 PROFIBUS 地址的总览信息。也可以在这

里修改设备号。您还可以设置设备号和 PROFIBUS 地址是否可以相同。如果激活了“PROFINET 
设备号 = PROFIBUS 地址”(PROFINET device number=PROFIBUS address) 选项，则当 
PROFIBUS 地址改变时，用户无需更新设备号。

可以在 PROFIBUS 设备的属性中修改 PROFIBUS 地址。

限制

在 IE/PB LINK 的 PROFIBUS 子网中对 DP 从站进行如上所述的组态时，存在以下限制：

• 没有可插拔 IE/PB LINK
• 没有可插拔 DP/PA link
• 没有可插式 Y Link
• 不符合 CiR
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• 没有冗余的可插式从站

• 没有可组态的同步传输/恒定总线循环时间

• 不支持以太网子网上的 CPU 对 IE/PB-Link 的 DP 从站使用 SYNC/FREEZE 指令

（“DPSYC_FR”）。

参见

IE/PB LINK 的工作模式 (页 4028)
通过 IE/PB Link 将 DP 从站连接到 PROFINET IO 系统 (页 3731)

使用 IWLAN/PN Link 进行组态

IWLAN 段的 大设备数目

如果以太网子网创建成无线网络 (IWLAN = Industrial Wireless LAN)，IO 控制器和 IO 设备之

间的周期性数据交换可以通过无线路由进行。 
无线路由的其中一方有固定且已安装的接入点（例如，SCALANCE W 788），另一方有移动站

（例如，具有 PROFIBUS 设备的 IWLAN/PB Link。） 
如果移动站的作用半径较大，可能需要安装多个接入点（SCALANCE W 788）。 由于每个接

入点的无线范围都形成一段，IWLAN 由多个段组成。 
无线链路“其中一方”的移动设备及其 IWLAN/PB Link 可以在段上移动。

特性

如果多个 IWLAN/PB Link 位于一个段，它们需要共享无线传输的带宽。 这将延长设备的更新

时间。

示例

在以下示例中，有两个 IO 设备 (IWLAN/PB Link) 位于同一个段。 
如果一个 IWLAN 段上同时 多有不超过两个 IWLAN/PB Link，输入“2”。
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① 段 1
② 段 2

1.4.9.2 组态 PROFINET IO 

为 PROFINET 设备分配地址

为 PROFINET 设备分配地址和名称

在本章节中，将介绍适用于 PROFINET 设备的地址和命名约定。

IP 地址       
所有 PROFINET 设备均采用 TCP/IP 协议，因此需要 IP 地址才能进行以太网操作。 
可以在模块属性中设置 IP 地址。如果该网络为当前公司以太网网络的一部分，则应向网络

管理员查询此数据。
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通常在 CPU 启动时自动分配 IO 设备的 IP 地址。IO 设备的 IP 地址子网掩码与 IO 控制器的相同，

并按升序进行分配，从 IO 控制器的 IP 地址开始。

设备名称 
IO 控制器对 IO 设备进行寻址前，IO 设备必须具有一个设备名称。对于 PROFINET 设备，名

称比复杂的 IP 地址更加容易管理。 
IO 控制器和 IO 设备都具有设备名称。激活“自动生成 PROFINET 设备名称”(Generate 
PROFINET device name automatically) 选项时，将自动从设备（CPU、CP 或 IM）组态的名

称中获取设备名称。

• PROFINET 设备名称包含设备名称（例如 CPU）、接口名称（仅带有多个 PROFINET 接口

时），可能还有 IO 系统的名称。

<CPU 名称>.<接口名称>.<IO 系统名称>
不能直接修改该名称。可以通过在模块的常规属性中修改相应的 CPU、CP 或 IM 名称，间

接修改 PROFINET 设备的名称。例如，PROFINET 设备名称也显示在可访问设备的列表中。

如果要单独设置 PROFINET 设备名称而不使用模块名称，则需禁用“自动生成 PROFINET 
设备名称”(Generate PROFINET device name automatically) 选项。 

• 从 PROFINET 设备名称中会产生一个“转换名称”。该名称是实际装载到设备上的设备名

称。

如果 PROFINET 设备名称不符合 IEC 61158-6-10 标准规定或该名称首字母为数字（见下

一章节）时，系统将进行此名称进行转换。用户不能直接更改该名称。 

转换名称规则

以下章节列出了转换名称的规则。如果转换名称和模块名称没有不同，模块名称必须符合本

规则。 
• 该名称包含一个或多个标签，多个标签之间由句号 [.] 隔开。

• 总字符数限制在 240 个（小写字母、数字、破折号或点）

• 设备名称中的名称组成部分，即两点之间的字符串，不可超过 63 个字符。

• 名称组成部分由字符 [a-z, 0-9] 组成。

• 设备名称不能以“-”字符开始或结尾。

• 设备名称不能以数字开始。

• 不允许使用设备名称格式 n.n.n.n (n = 0, ... 999) 。
• 设备名称不能以字符串“port-xyz”或“port-xyz-abcde”(a, b, c, d, e, x, y, z = 0, ...9) 开始。
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设备名称示例
设备-1.机器-1.工厂-1.供应商

例如，如果将该名称分配给 CPU，则 STEP 7 将不会进行转换，这是因为该名称符合上述命

名规则。

设备编号   
除了设备名称，插入一个 IO 设备时，系统也将为其自动分配一个设备编号。用户可对该编

号进行修改。 

PROFINET 子网中的设备

在 PROFINET 子网中，在组态过程中可监视的 大设备数。 

参见

分配设备名称和 IP 地址 (页 3692)
IP 地址参数和设备名称的保持性 (页 3703)
常见问题与解答：PROFINET 设备名称有哪些规则？ (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109479552)

分配设备名称和 IP 地址

首次为 IO 控制器分配 IP 地址和子网掩码       
对此，有各种不同的选项。 
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分配 PROFINET 接口参数时，必须指定 IP 地址是在项目中设置（即在硬件配置中设置）还是

在设备上设置。 

分配 IP 地址 注释

“在项目中设置 IP 地址”(IP address is set in 
the project) 选项：

IO 控制器通过装载硬件配置来接收 IP 地址，

例如通过某个 PROFINET 接口、PROFIBUS 接
口或 MPI 接口。 

硬件配置装载到 IO 控制器（例如，CPU）
后，IP 地址和设备名称（如果已设置）也同

时被装载。 
PROFINET 接口示例： 
1. 将 PG/PC 连接至相关 PROFINET 设备所在

的同一网络。PG/PC 的接口必须设置为 
TCP/IP (自动)模式。 

2. 将显示一个可访问设备的列表。 
3. 通过使用目标设备的 MAC 地址并下载包

含组态 IP 地址（IP 地址持久地保存）的硬

件配置来选择目标设备。

如果 PROFINET 设备具有 MPI 或 PROFIBUS 
DP 接口，则通过 MPI 或 PROFIBUS DP 接口直

接将 PG/PC 连接至 PROFINET 设备。在装载

硬件配置期间应用已组态的 IP 地址。

“在设备中直接设置 IP 地址”(IP address is set 
directly at the device) 选项：

• 在线分配

• 通过用户程序进行分配（指令 IP_CONFIG 
用于 S7-300/400，T_CONFIG 用于 
S7-1200/1500） 

• 通过 CPU 显示分配 (S7-1500)
• 通过上位 IO 控制器进行分配（仅适用于智

能设备）

如果在 PROFINET 接口属性中选择该选项，

则可在“在线与诊断”编辑器中使用 SINEC 
PNI Basic 软件（主网络初始化）或通过用户

程序（“IP_CONFIG”指令）分配 IP 地址。 
如果在 PROFINET IO 系统（标准机器项目）

的属性中启用了选项“可多次使用的 IO 系
统”(Multiple use IO system)，则会自动设置

该选项。

在使用 S7-1200-CPU 的情况下，确定访问 
CPU 时没有密码保护。如果 CPU 被写保护，

则无法直接在设备中分配 IP 地址和设备名称。

调试 PROFINET 接口

有关如何调试 PROFINET 接口的更多详细信息，请参见 SIMATIC 系列 PROFINET 设备的操作

指令。 
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在选择“支持设备更换无需可移动介质”(Support device replacement without exchangeable medium) 
选项时为 IO 设备分配设备名称   

对于选择了“支持设备更换无需可移动介质”(Support device replacement without 
exchangeable medium) 选项的 IO 控制器，不必在本地为 IO 设备分配设备名称，例如在设

备更换时。另一个应用是自动调试，在这种应用中 CPU 在启动时自动为 IO 设备分配设备名

称和 IP 地址参数。 
要求：设备的端口互连，并且相关的设备支持 LLDP。设备交付时（S7-1500 CPU V1.5 及更

高版本），IO 控制器的“允许覆盖所有指定 IO 设备的设备名称”(Permit overwriting of device 
names of all assigned IO devices) 选项已选中（“高级选项 > 接口选项”(Advanced options 
> Interface options)）。 
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为 IO 设备分配设备名称和地址  
下图显示了分配设备名称和地址的过程。在选择“支持设备更换无需可移动介质”(Support 
device replacement without exchangeable medium) 选项时此过程不适用。 

① 每个设备收到一个名称；STEP 7 自动分配一个 IP 地址。 
② STEP 7 根据该名称生成一个 PROFINET 设备名称，用户可以将其分配给一个在线 IO 

设备（MAC 地址）并将其写入到设备。 
③ 将组态下载到 IO 控制器。

④ IO 控制器将在启动期间向分配了 PROFINET 设备名称的 IO 设备分配一个适当的 IP 地
址。

更改设备名称和 IP 地址

可以手动更改名称和 IP 地址。必须首先在组态中更改设备名称，以便随后通过存储卡将其

分配给 IO 设备或通过 PG/PC 在线分配。 
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离线（使用存储卡）：

1. 将 IO 设备的组态数据（设备名：例如 turbo-3）放在 PG/PC 的 MMC 中。为此，在“项
目”(Project) 菜单中使用命令“SIMATIC 卡阅读器 > 保存设备名称到存储卡”(SIMATIC Card 
Reader > Save Device Name to Memory Card)。

2. 然后将 MMC 卡插入 IO 设备。IO 设备将自动采用组态的设备名称。

在线（使用 PG/PC）：

1. 通过 PROFINET 接口将 PG/PC 直接连接至以太网子网。 
2. 在网络视图中选择子网或 I/O 设备，然后单击“分配设备名称”(Assign device name) 命令： 

– 在所选子网/I/O 设备的快捷菜单中，或

– 图形视图菜单栏中的相应按钮上。

3. 在“分配 PROFINET 设备名称”(Assign PROFINET device name) 对话框中选择适当的 PG/PC 接
口来连接到以太网子网。所有已组态的 PROFINET 设备名称都在 上面的下拉列表中。从中
选择一个 PROFINET 设备名称，并从底部的表格中选择一个接收该设备名称的 IO 设备。此时，
可通过设置条件过滤表格中的设备显示。 

4. 可以通过“闪烁 LED”(Flash LED) 按钮轻松识别出设备。 
5. 单击“指定名称”(Assign name)。 
IO 控制器将根据其设备名称识别 IO 设备，并自动为其分配组态的 IP 地址。

特殊 IO 设备的 IP 地址分配

特殊 IO 设备（如，SCALANCE X、S7-300 CP）支持启动时不从 IO 控制器分配 IP 地址。此

时，将通过其它方式分配 IP 地址。该选项为“在设备中直接设置 IP 地址”(IP address is set 
directly at the device)。关于更多信息，请参见 SIMATIC 设备系列相应 PROFINET 设备的手册。

此外，也可以在 IO 设备以太网地址属性的“IP 协议”(IP protocol) 中，选择属性“在设备中直

接设置 IP 地址” (IP address is set directly at the device)。如果为相关 PROFINET IO 系统中的

标准机器项目选择了选项“可多次使用的 IO 系统”(Multiple use IO system)，则会自动设置

该选项。这种情况下，在 IO 控制器自身收到本地 IP 地址之前，IO 控制器不会分配修改后的 IP 
地址。 

对其它分配 IP 地址和设备名称的步骤的要求

如上所述，如果 IO 设备不应该从 IO 控制器获得 IP 地址或设备名称，那么请按照以下步骤

进行操作：

1. 选择设备或网络视图。

2. 打开相应 PROFINET 设备的属性并选择区域“PROFINET 接口 [X1] > 以太网地址”（PROFINET 
interface [X1] > Ethernet addresses）。

3. 在“IP 协议”(IP protocol) 中，选择选项“在设备中直接设置 IP 地址”(IP address is set directly 
at the device)；或在“PROFINET”中，选择选项“在设备中直接设置 PROFINET 设备名
称”(PROFINET device name is set directly at the device)。
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规则 
如果对 PROFINET 设备使用了“在设备中直接设置 IP 地址/设备名称”(IP address/device name 
is set directly at the device) 选项，请注意： 
• IO 设备的 IP 地址子网部分必须与 IO 控制器的 IP 地址子网部分相匹配。

• 相应的 PROFINET 设备不能用作网关。

参见

在通过“可访问设备”打开的在线和诊断视图中指定名称 (页 4248)
启用无需可交换介质的设备更换 (页 3729)

分配设备名称示例

在本示例中，将设备名称分配给一个 PROFINET IO 控制器和一个 PROFINET IO 设备。为了使

分配更容易，设备名称中还应该包含 PROFINET IO 系统的名称。 

要求

• 必须打开并激活网络视图。

• 网络视图中必须有一个可用的 CPU 1214C（V2.0 或更高）。

• 存在接口模块 IM 151-3PN。

• 两个模块的 PROFINET 接口已联网。
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操作步骤         
要分配名称，请按以下步骤操作： 
1. 选择 CPU。

确保只选择了 CPU，而不是整个设备！ 
2. 在巡视窗口中的“常规”(General) 下分配“myController”名称。

3. 选择接口模块。
确保只选择了接口模块，而不是整个 ET 200S 设备。

4. 在巡视窗口中的“常规”(General) 下分配“Device_1”名称。

5. 在 PROFINET IO 系统上单击右键，选择“属性”(Properties) 命令。
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6. 将“Plant_section1”名称分配给 IO 系统，并选择“将名称用作 PROFINET 设备名称的扩展”(Use 
name as extension for PROFINET device names)。

7. 可以在巡视窗口的选中设备的“PROFINET 接口”(PROFINET interface) 处找到自动生成的 
PROFINET 设备名称。
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模块名称（包含 IO 系统名称扩展）对应于 PROFINET 设备名称，区别仅在于模块名称为全小
写。背景：保存名称时大写和小写没有区别（“不区分大小写”）。
如果要独立于模块名称指定设备名称，需要禁用“自动生成 PROFINET 设备名称”(Generate 
PROFINET device name automatically) 选项。在这种情况下可以编辑 PROFINET 设备名称。
转换名称显示在下面。该名称是根据 PROFINET 设备名称自动生成的，并且符合 DNS 惯例。
在 STEP 7 中不需要该名称。该名称与设备中保存的名称相对应，仅作为一项检查项目在此显
示。在其它能够记录数据交换并读取实际设备名称的工具中可以找到该转换名称。 

其它特性

对于带有多个 PROFINET 接口的 PROFINET 设备，其接口名称附加在模块名称上，由句号隔

开。 
示例： 
• 模块名称：myController
• 接口名称：Interface_1
• PROFINET 设备名称：mycontroller.interface_1

通过通信表指定设备名称

简介

离线组态的 PROFINET IO 设备名称可在线指定给相应设备。为此，可使用网络视图表格区域

中的“I/O 通信”(I/O communication) 表。也可同时为多个设备指定设备名称。 

“在线分配”(Online assignment) 选项卡

在 I/O 通信表格中，可查看选项卡“离线组态”(Offline configuration)和“在线分配”(Online 
assignment 在“在线分配”(Online assignment) 选项卡中，可将离线分配的 PROFINET 设备

名称在线分配给相应 IO 设备。为此，可点击按钮“检查设备”(Check devices) “立即分

配”(Assign now)。
“在线分配”(Online assignment) 选项卡中，表格中所显示的对象取决于过滤器功能的设置。

如果只显示所选择的对象，则将根据网络视图中的选择显示符合条件的对象。

• PROFINET 子网：使用连接的设备及其 PROFINET 接口

• 所有相关的 IO 系统设备及其 PROFINET 接口

• 同步域：所有相关设备及其 PROFINET 接口

• 设备：设备以及所有 PROFINET 接口

• 其它子网或接口如 MPI 或 PROFIBUS）则不显示 
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如果在过滤器功能中设置为显示所有设备，则将显示带有 PROFINET 接口的所有设备，而不

会考虑这些设备通过 PROFINET 子网连接或是已包含在 IO 系统中。不带 PROFINET 接口的设备

（如仅带 DP 或 MPI 接口），则不显示。

基本步骤

要指定 PROFINET 设备名称，则需先检测 IO 设备是否在线。通过这一过程，可快速判断该

设备的 MAC 地址是否已知。从而执行以下一个两步基本操作步骤：

1. 检测到 IO 设备是否在线

2. 将组态的 PROFINET 设备名称指定给在线的 IO 设备

要求

• 当前位于网络视图中。

• 在线连接到该设备。

操作步骤（第一步）

要根据 I/O 通信表检测 IO 设备是否在线，请按照以下步骤操作：

1. 可选：在“MAC 地址”(MAC address) 列中，输入已知的 MAC 地址。每输入完一个有效条目后，
还需选中相关行的“分配设备”(Assign device) 复选框。

说明

可以不同的格式，输入、插入或导入 MAC 地址。输入单元格后，系统将自动调整格式。

系统支持以下输入，并可转化为指定格式：

• “08:00:06:BA:1F:20”
• “08 00 06 BA 1F 20”
• “080006BA1F20”
在本示例中，所输入的格式将自动转换为“08-00-06-BA-1F-20”。

2. 单击“检测设备”，将启动 IO 设备的在线检查。

3. 在对话框窗口中设置 PG/PC 接口，然后单击“开始”(Start) 按钮。
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中间结果

检查完成后，表格中会显示每个设备的检查结果。查找到的在线数据将自动填充到表格中，

并选中那些输入有或在线查找到 MAC 地址行中的“分配设备”(Assign device)复选框。检查

结果将在“状态”(Status) 列中显示为不同的图标。

状态 含义

一致：设备匹配且类型兼容。在线找到的 PROFINET 设备名称以及设备的设备类型与项目中的设备

匹配。无需任何操作。

已准备好进行分配：在线找到的设备的设备类型与项目中的设备匹配。设备 MAC 地址已知，已准

备好分配 PROFINET 设备名称。

设备类型不同：已在线找到匹配设备，但设备类型与项目中的设备类型不匹配。请在线选择一个

具备匹配设备类型的设备。

设备不同：无法在线找到与项目中的设备唯一匹配的设备。请手动选择一个匹配设备。

设备无法访问：设备 MAC 地址已知，但无法在线访问设备。请检查设备的连接。

说明

如果 MAC 地址存在且与查找到的设备数据相匹配，但未在线查找到 PROFINET 设备名称，则

显示图标“可分配”(Ready for assignment)。

可随时根据这些设备的 MAC 地址，重新更新这些设备的检测数据。为此，只需指定 MAC 地
址。这些设备的状态将立即更新，而无需对这些设备进行重新检测。

操作步骤（第二步）

通过批量操作，为所有在线设备指定离线组态的 PROFINET 设备名称。 
1. 单击“立即分配”(Assign now) 按钮。

说明

该批量操作不可逆。在弹出的对话框窗口中，将显示这一消息通知。

2. 单击对话框中的“开始”(Start) 按钮，开始指定 PROFINET 的设备名称。

结果

离线组态的 PROFINET 设备名称将指定给在线设备。该操作将应用于所在行中选定“分配设

备”(Assign device) 复选框、MAC 地址存在且状态为“可分配”(Ready for assignment) 的所

有设备。
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导入和导出数据

通过导入和导出按钮，可导入或导出 I/O 通信表中的数据进行在线分配：

• 导出时，表格中的 PROFINET 设备名称和 MAC 地址将导出为一个 CSV 文件。使用表格中

的过滤器功能，可快速选择待导出的数据。

• 进行数据导入时，系统将 CSV 文件中的数据写入表格中。如果这些数据与表格中的现有

数据冲突，则可选择覆盖现有数据或停止导入过程。

通过存储卡分配设备名称

简介

PROFINET IO 设备的设备名称可以在离线的情况下进行组态。 为此，将已组态的设备名称保

存在一张存储卡中，然后将它插入适当的 IO 设备中。 
如果 IO 设备由于故障需要被完全更换，IO 控制器会自动重新组态新设备。 使用存储卡可以

在不需要编程设备的情况下更换设备。

要求

• 编程设备具有适用于存储卡的读卡器。

• IO 设备必须支持通过存储卡分配设备名称。

• 站及其 PROFINET IO 系统已组态。

步骤

要在存储卡上保存设备名称，执行以下步骤：

1. 将存储卡插入到读卡器中。

2. 选择将由存储卡分配设备名称的 IO 设备。

3. 选择“项目”(Project) 菜单中的“读卡器 > 保存设备名称到存储卡”(Card reader > Save Device 
Name to Memory Card) 命令。
如果存储卡不为空，将出现一条提示消息，您可以选择删除卡。

IP 地址参数和设备名称的保持性

IP 地址参数（IP 地址、子网掩码、路由设置）和设备名称的保持性取决于分配地址的方

式。           
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非保持性临时分配的含义是：

• IP 地址参数和设备名称在以下时间段内保持有效：

– 直到下一次断电

– 直到下一次存储器复位

– 直到在线连接结束时（例如，在装载程序之后）

在断电/通电或存储器复位之后，只能通过 MAC 地址访问 CPU。
如果 IP 地址参数为非保持性，在上述事件发生后（例如，在断电/通电后）就不能再进行基于 
IP 协议的通信。

临时 IP 地址的分配也会删除那些保持性地保存的 IP 地址参数。

非保持性分配 IP 地址参数和设备名称

IP 地址参数和设备名称在以下情况中为非保持性：

• 如果设备（如 CPU）尚不具有 IP 地址，则使用“可访问的设备”功能隐式分配不具备保

持性的临时 IP 地址。

• 设备为“普通的”IO 控制器（即不是智能设备），在用户程序中（通过“IP_Conf”指令）指

定了 IP 地址参数/设备名称为非保持性。

保持性地分配 IP 地址参数和设备名称

IP 地址参数和设备名称在以下情况中具有保持性： 
• 在 PROFINET 接口的属性中，指定在项目中设置 IP 地址参数（“在项目中设置 IP 地址”(Set 

IP address in the project) 选项）。

• 在 PROFINET 接口的属性中，指定在设备中设置 IP 地址。

– 组态下载后，将通过 STEP 7 分配 IP 地址参数和设备名称（STEP 7：在线和诊断功能

“分配 IP 地址”）。分配的 IP 地址参数具有保持性。

– 设备为“普通的”IO 控制器（即不是智能设备），在用户程序中（通过“IP_Conf”指令）

指定了 IP 地址参数/设备名称具有保持性。

智能设备的特性

在智能设备 PROFINET 接口的属性中，指定在设备中设置 IP 地址参数。智能设备的 IP 地址

参数由上一级 IO 控制器分配。

• 如果设置了优先启动，IP 地址参数将具有保持性。

• 如果未设置优先启动，IP 地址参数将不具有保持性。
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建议

如果可能，使用“在项目中设置 IP 地址”(Set IP address in project) 选项，并指定一个适当的 IP 
地址。在这种情况下，IP 地址被保持性地分配。 

复位保持性 IP 地址参数和设备名称 
保持性 IP 地址参数和设备名称通过在线和诊断功能“复位到出厂设置”复位。 

说明

重新分配 IP 地址参数覆盖当前 IP 参数的结果

• 通过临时分配 IP 地址参数/设备名称，可以重置固定保存的 IP 地址参数/设备名称。

• 固定分配 IP 地址参数/设备名称时，先前固定保存的参数将由新分配的参数替换。

说明

设备的重复使用 
在其它子网或系统中使用保持性 IP 地址参数和设备名称安装设备之前，或将设备存储之前，

请执行“复位为出厂设置”(Reset to factory settings)。

为 PROFINET IO 设备指定路由器

简介

如果 PROFINET 设备与一个 IP 地址不在本地 IP 子网内的节点进行通信，常需要使用一个路由器

（也称为“标准网关”）。如果 PROFINET 设备将 IP 包发送到本地 IP 子网之外的某个 IP 地址

处，则 IP 包将先发送到所组态的路由器处。之后，路由器将检查该 IP 地址。如果该地址位

于本地子网之外，则路由器将该 IP 包转发到下一个路由器中。IP 包将路由到下一个路由器中，

直至到达目标地址。

与所有 S7-1500 CPU 相同，具有多个 PROFINET 接口的 S7-1500 CPU 也可组态路由器 IP 地址。

但具有限制条件，即 PROFINET 接口处只能输入路由器的 IP 地址。 
而不能在 CPU 的其它 PROFINET 接口处包含路由器的 IP 地址。与该 PROFINET 接口连接的 IO 
设备将应用此地址。在 STEP 7 V14 SP1 及以下版本中，这些 IO 设备无法访问不同 IP 子网中

的设备。
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在 STEP 7 V15 及以上版本中，可单独为 IO 设备指定路由器的地址，而不考虑 IO 控制器中

的设置。例如，在以下情况中，可在 IO 设备上设置路由器的地址：

•  相关 IO 控制器的接口尚未设置路由器的 IP 地址。

•  在 CPU 中，已为一个不同的接口设置了路由器地址。

① 在 PROFINET X1 处组态路由器 R1
② 如果在 X1 处组态了路由器，则 X2 处不能组态路由器。

③ 由于在 X1 处组态了一个路由器，因此 IO 设备将使用路由器 R1 的 IP 地址。该 IO 
设备可从其它 IP 子网访问。

④ 在 STEP 7 V15 及以上版本中，可在 IO 设备上设置路由器 R2 的 IP 地址，而无需

考虑接口 X2 处的设置。该 IO 设备可从其它 IP 子网访问。

图 1-128 为 IO 设备指定路由器

有关“用户路由器”设置的更多信息    
在 PROFINET 接口（以太网地址）设置的“IP 协议”(IP protocol) 部分，可组态路由器及其该路

由器 IP 地址的应用方式。

规则

如果要为 IO 控制器的 PROFINET 接口组态一个路由器，请需遵循以下规则：

• PROFINET IO 设备仅支持一个路由器，而与接口的数量无关。

• 只能为一个 PROFINET 接口组态路由器。所有分配给该 PROFINET 接口的 IO 设备均使用此 
IO 控制器中所组态的路由器。

• 该 CPU 的其它 PROFINET 接口不能再组态路由器。其它 PROFINET 接口将 IP 地址“0.0.0.0”
作为路由器，并传送到所连接的 IO 设备中。

在 STEP 7 V15 及以上版本中，可组态 IO 设备的路由器使用方式。即，IO 设备可与本地 IP 子
网之外的节点进行通信，而与 IO 控制器中 PROFINET 接口的设置无关。
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组态示例：为 IO 设备组态一个路由器

在以下示例中，显示了如何在 IO 设备中组态一个路由器，以便 IO 设备可访问上层网络中的 IP 
地址。

图 1-129 组态示例：为 IO 设备组态一个路由器

使用一个 CPU 1516-3PN / DP，且 IO 控制器中该 CPU 的两个 PROFINET 接口 X1 和 X2 均运

行在操作模式中。将 PROFINET 接口 X1 连接到子网“生产线 1”中。将 PROFINET 接口 X2 连
接到子网“生产线 2”中。两个子网“生产线 1”和“生产线 2”将通过一个路由器分别与上层

网络“上级线路”相连接。

对于 PROFINET X1，将路由器“Router 1”的 IP 地址组态为 192.168.1.100。
子网“生产线 1”中的 IO 设备 (ET 200SP) 将使用该 IO 控制器的路由器。

由于已为 CPU 的 PROFINET 接口 X1 组态了一个路由器，因而 PROFINET 接口 X2 不允许再

组态路由器。 
因此，PROFINET 接口 X2 的数据无法通过路由器传送子网“生产线 2”中的 IO 设备中。
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要将子网“生产线 2”中的 IO 设备连接到上层网络“上级线路”中的节点，则需将 IO 设备路

由器“Router 2”的 IP 地址组态为 192.168.2.100。

组态 IO 控制器的路由器

要求：在 PROFINET 接口处，启用选项“在项目中设置 IP 地址”(Set IP address in the project)。
要在 STEP 7 中为 IO 控制器组态一个路由器，请执行以下操作步骤：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择该 IO 控制器的 PROFINET 接口。

2. 在巡视窗口中，导航到“属性 > 常规 > 以太网地址”(Properties > General > Ethernet 
addresses)。

3. 在“IP 协议”(IP protocol) 字段中，选择“使用路由器”(Use router) 复选框。

4. 在“路由器地址”(Router address) 中，输入该路由器的 IP 地址。

为 IO 设备组态一个路由器

要求：

• STEP 7 V15 及以上版本

• CPU 1500 固件版本 V2.5 及以上版本

• IO 设备已分配给 IO 控制器的 PROFINET 接口。IO 控制器的 PROFINET 接口已启用选项“在

项目中设置 IP 地址”(Set IP address in the project)。
要在 STEP 7 中为 IO 设备组态一个路由器，请执行以下操作步骤：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择该 IO 设备的 PROFINET 接口。

2. 在巡视窗口中，导航到“属性 > 常规 > 以太网地址”(Properties > General > Ethernet 
addresses)。

3. 取消选择“使用 IO 控制器同步路由器设置”(Synchronize router settings with IO controller) 复
选框。

4. 选择“使用路由器”(Use router) 复选框。

5. 在“路由器地址”(Router address) 中，输入该路由器的 IP 地址。

创建 PROFINET IO 系统

简介 
要创建一个 PROFINET IO 系统，需要具有一个 PROFINET IO 控制器和至少一个 PROFINET IO 
设备。通过 PROFINET 接口连接 IO 控制器和 IO 设备后，就建立了一个控制器-设备连接。
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IO 控制器和 IO 设备

IO 控制器可通过 PROFINET 接口连接以下设备：

• 带有永久集成或插接式 PROFINET 接口的 CPU
• 连接一个 CPU 的 CP
• 分配给 CPU/FM 的接口模块

• 带 PROFINET 接口的接口模块

而 IO 设备则可将分布式 I/O（带有 PROFINET 接口）的前端模块或 CPU，作为智能 IO 设备。

对于某些设备，可在不同模式（如“IO 控制器”和“IO 设备”）之间进行切换：在 PROFINET 
接口的巡视窗口中选择“模式”(Mode)，选择所需模式的单选按钮。

要求

• 当前位于网络视图中。

• 硬件目录打开。

操作步骤 
要使用诸如 CPU 1217C  创建一个 PROFINET IO 系统，请按以下步骤操作：

1. 从硬件目录中选择一个 CPU 1217C  作为 IO 控制器。

2. 将 CPU 拖放到网络视图中的任意区域。

3. 右键单击该 CPU 的 PROFINET 接口。

4. 从快捷菜单中选择“创建 IO 系统”(Create IO system)。
随后，将创建一个以 CPU 1217C  为 IO 控制器的 PROFINET IO 系统并作为唯一节点。 
如果连接 IO 设备的 PROFINET 接口与 IO 控制器的 PROFINET 接口，则该 IO 从站将自动添加

到 IO 系统中。如果 IO 控制器和 IO 设备间无子网，则会在 IO 控制器和 IO 设备间创建一个

新的子网。

要在 IO 系统中将 CPU 1217C 作为智能 IO 设备，请按以下步骤操作：

1. 单击 IO 控制器或 IO 设备的 PROFINET 接口。

2. 按住鼠标左键，并在所选 PROFINET 接口和指定通信伙伴的 PROFINET 接口间拖放建立一条连
接。

或

1. 单击 IO 设备 CPU 1217C 上的超链接。

2. 在显示的 IO 控制器列表中选择所需 IO 控制器。

智能 IO 设备 CPU 1217C 将包含在该 PROFINET IO 系统中，并将 CPU 1217C 作为 IO 控制器。
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① 拖动连接 IO 设备和 IO 控制器的 PROFINET 接口。

② 单击未分配 IO 设备的连接，打开一个 IO 控制器选择列表。

如果需要，在巡视窗口的“属性”(Properties) 下修改以太网子网或 IO 控制器的属性。

说明

如果子网中仅包含一个 IO 控制器，只需通过拖放操作连接该 IO 设备的接口与 IO 控制器所

在的子网即可。此时，IO 设备将随即连接到 IO 控制器所在的子网并分配给该 IO 控制器。

IO 设备中的 IO 控制器显示

将 IO 设备连接到 IO 控制器中时，该 IO 控制器的名称将在 IO 设备上显示为一个超链接。单

击该超链接，可选择所分配的 IO 控制器。
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高亮显示 PROFINET IO 系统   
创建新的 PROFINET IO 系统时，PROFINET IO 系统将高亮显示。这样，用户可以快速识别属

于该 PROFINET IO 系统的设备。此外，在子网上移动鼠标光标，也可高亮显示 PROFINET IO 
系统。执行该操作时，将同时显示 PROFINET IO 系统的名称。如果使用鼠标单击某个显示的 
PROFINET IO 系统，则相应的 PROFINET IO 系统将高亮突出显示。

可通过以下不同方式移除 PROFINET IO 系统的高亮显示：

• 高亮显示其它 PROFINET IO 系统。

• 在网络视图中，单击右上角带有该 PROFINET IO 系统名称的图钉。

处理 PROFINET IO 系统

通过快捷菜单命令，您可以删除 PROFINET IO 系统，创建新系统或将其接口连接到网络视图

中的其它子网。 
这样，在网络视图中就可以修正现有的 PROFINET 组态。 

为 IO 控制器创建新的 PROFINET IO 系统

要为 IO 控制器创建一个新 PROFINET IO，执行以下步骤： 
1. 确保没有将 IO 系统分配给 IO 控制器。如果已经为 IO 控制器分配了 IO 系统，则“分配 IO 系

统”(Assign IO system) 快捷菜单命令被禁用。

2. 选择 PROFINET 接口，然后选择“分配 IO 系统”(Assign IO system) 快捷菜单命令。

在 IO 控制器处创建了一个新的 PROFINET IO 系统。您可以将 IO 设备分配给该 IO 系统。 
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断开 PROFINET IO 设备与 PROFINET IO 系统的连接     
要断开已经联网的 PROFINET IO 设备与其 PROFINET IO 系统的连接，执行以下步骤：

1. 单击 IO 设备的 PROFINET 接口。

2. 选择“从 IO 系统断开”(Disconnect from IO system) 快捷菜单命令。
取消分配给该 IO 系统的 IO 设备。 

您可以创建一个新的 IO 系统并且将未分配的 IO 设备分配给 IO 控制器。 

将 PROFINET IO 设备分配给其它 IO 控制器

在网络视图中，通过选择 IO 设备或其接口以及快捷菜单中的相应命令，即可轻松地对现有的 
PROFINET IO 系统进行重新组态： 
选择接口时：

1. 选择一个 IO 设备的接口，然后选择快捷菜单。此处具有下列选项：

– 将一个新的子网分配给该 IO 设备，或断开它与当前子网的连接

– 将 IO 设备分配给一个新的 IO 控制器

– 将一个新的 IO 系统分配给该 IO 设备，或断开它与当前子网的连接

2. 要将另一个 IO 控制器分配给该 IO 设备，选择“分配给新的 IO 控制器”(Assign to new IO 
controller) 快捷菜单命令。
如果没有连接，则会自动创建一个子网，并且 IO 设备被分配给新 IO 控制器的 IO 系统。 

选择整个设备时：

1. 选择 IO 设备，然后选择该快捷菜单。在此，可执行以下几种操作：

– 将 IO 设备分配给一个新的 IO 控制器

– 断开 IO 设备与当前子网的连接

2. 如果要将 IO 设备分配给另一个 IO 控制器，则可选择快捷菜单命令“分配新 DP 主站/IO 控制
器”(Assign new DP master/IO controller)。
如果连接不存在，则系统将自动创建一个子网并将 IO 设备分配给新 IO 控制器的 IO 系统。 

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3712 编程和操作手册, 11/2022



通过硬件检测组态 IO 设备

简介

在 STEP 7 V15 及以上版本中，可检测实际现有的 IO 设备并导入项目中。

通过“硬件检测”功能，可在 STEP 7 中查找到该 IO 设备。检测到的设备可导入到项目中。

STEP 7 将插入 IO 设备及其所有模块和子模块。

说明

用于 ET 200SP 站的硬件检测

在项目中，通过硬件检测导入 ET 200SP 时，用户必须手动完成站组态的识别：检查并更正

为每个插槽组态的电位组属性（浅色或深色 BaseUnit）。STEP 7 无法通过硬件检测确定 
BaseUnit 与插槽的实际对应关系。

带有 ET 200S (GSDML) 的模块/子模块的硬件检测

在硬件检测过程中，虽然会检测到 ET 200S (GSDML) 的以下 IO 设备，但其中插入的模块/子
模块则无法识别。如果将此类的 IO 设备插入项目中，则之后需从硬件目录中插入所需的所

有模块/子模块并进行组态。

受影响的设备：

• 6ES7 151-3AA00-0AB0（固件版本 V1.0）
• 6ES7 151-3AA10-0AB0（固件版本 V2.0）
• 6ES7 151-3BA00-0AB0（固件版本 V2.0）
• 6ES7 151-3AA20-0AB0（固件版本 V3.0）
• 6ES7 151-3BA20-0AB0（固件版本 V3.0）

不执行 IE/PB Link 硬件检测

硬件检测仅检测角色为 IO 设备的设备。在硬件检测中，将不检测不具有该权限的设备和其

它组件，如 IO 控制器、智能设备或指定给多个 IO 控制器的设备（多重分配）。IE/PB Link 属
于多重分配设备，因此在硬件检测中不会显示。
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PN/PN 耦合器的设备名称

对 PN/PN 耦合器进行硬件检测以及在后期将其集成到项目组态重视，PN/PN 耦合器的名称具

有特定要求。与 IO 设备不同，这些 PROFINET 设备具有一个附加属性，可自动生成设备名

称。在硬件检测中将一个 PN/PN 耦合器添加到组态中时，该设备的名称与 PN/PN 耦合器从

硬件目录添加到组态时的相同。

因此，在进行硬件检测时，系统将自动生成该 PN/PN 耦合器的设备名称，用户可在后期进

行手动更改。

SCALANCE XF204-2 BA 硬件检测

在硬件检测中，可检测到 IO 设备 SCALANCE XF204-2 BA，但插入该设备中的模块/子模块 
(Busadapter) 却无法检测到。如果将此类的 IO 设备插入项目中，则之后需从硬件目录中插

入所需的所有模块/子模块并进行组态。

受影响的设备：6GK5 204-2AA00-2BD2（固件版本 V5.3, V5.4, V5.5）。

ET 200SP 站中硬件识别不完整

在项目中，通过硬件检测导入 ET 200SP 时，需手动完成站组态识别：检查硬件配置中的接

口模块是否与查找到的总线适配器相匹配（例如，应为 BA 2xRJ45，而非实际采用 BA 2xFC）。

要求

• STEP 7 (TIA Portal) V15 及以上版本

• 必须打开新项目或现有项目。

• 必须通过 IP 技术性访问 IO 设备

步骤

要在 STEP 7 中检测一个或多个现有 IO 设备并添加到项目中，请执行以下操作步骤：

1. 在 STEP 7 中，浏览到“在线 > 硬件检测”(Online > Hardware detection)。
2. 单击“网络中的 PROFINET 设备”(PROFINET devices from network...)。

STEP 7 打开“PROFINET 设备的硬件检测”(Hardware detection of PROFINET devices) 窗口。

3. 在“PG/PC 接口”(PG/PC interface) 中，选择编程设备的接口。

4. 单击“开始搜索”(Start search)。
STEP 7 将开始硬件检测。进行硬件检测时，还将显示所检测到的 IO 设备。对于已检测到的设
备，可继续执行以下操作步骤。硬件检测完成后，系统将列出所有检测到的 IO 设备。

组态设备与网络
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5. 单击 IO 设备前相应的复选框，选择待添加到项目的 IO 设备。

6. 单击“添加设备”(Add devices)。
之后，将打开一个窗口，显示硬件检测成功或失败。

硬件检测的结果

如果硬件检测成功，则 STEP 7 将 IO 设备及其所有模块和子模块一同插入项目中。

通过硬件检测组态的 IO 设备如下所示：

• 通过“硬件检测”执行的模块组态，与从产品目录中插入的相同。

• MAC 地址：STEP 7 将所检测 IO 设备的 MAC 地址导入项目中。

• IP 设置：

– 如果所检测到的 IO 设备已设置有 IP 地址，则 STEP 7 将 IP 地址导入项目中。 
– 如果所检测到的 IO 设备没有 IP 地址，则 STEP 7 将在项目中自动分配一个 IP 地址。

PROFINET 设备名称：

– 如果所检测到的 IO 设备已设置有 PROFINET 设备名称，则 STEP 7 将 PROFINET 设备名

称导入项目中。 
– 如果所检测到的 IO 设备没有 PROFINET 设备名称，则 STEP 7 将在项目中自动分配一个 

PROFINET 设备名称。

• 通过“硬件检测”所组态的 IO 设备，没有分配 IP 子网和 IO 控制器。

说明

硬件检测之后的在线连接

如果对未指定的 CPU 执行“在线 > 硬件检测”(Online > Hardware detection) 命令，将不会

从该 CPU 下载在线组态。如果未将硬件检测到的组态下载到 CPU 中，则设备视图和网络视

图中显示的离线组态和在线组态之间始终存在差异。虽然实际 CPU 和离线 CPU 的订货号完

全相同，但在线视图与诊断视图中显示的组态信息却不同。

参见

添加未指定的 CPU (页 45)

提示： 快速组态 IO 系统

如果 IO 系统有许多个 IO 设备，可以通过拖放操作一步将所有 IO 设备分配给 IO 控制器。
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要求

IO 控制器和 IO 设备位于网络视图中。

将 IO 设备分配给 IO 系统

要执行上述操作，请执行以下步骤：

1. 选择适当的缩放系数，从而能在网络视图中看到尽可能多的 IO 设备。

2. 调整 IO 设备的位置，使它们不超过两行。

3. 通过鼠标光标选择所有 IO 接口（而非所有设备）。 此操作仅在开始从第一个 IO 接口处拖动
鼠标光标，并在 后一个 IO 接口处释放鼠标按钮时才有效（使用套索功能进行选择）。

4. 选择快捷菜单“分配到新 IO 控制器”(Assign new IO controller)，并在随后的对话框中选择 IO 
控制器的对应 IO 接口。

5. IO 设备自动与 IO 控制器联网，并且结合成一个 IO 系统。

说明

当 IO 系统高亮显示时，可在硬件目录中双击某个 IO 设备从而快速添加其它的 IO 设备。结

果： IO 设备自动添加到高亮显示的 IO 系统。
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互连端口

当将 IO 设备分配给一个 IO 控制器时，并未指定端口彼此连接的方式。 
尽管使用以太网/PROFINET 功能不要求端口互连，但是端口互连具有以下优点：

• 端口互连会指定一个目标拓扑。根据在线-离线比较，可以为所有支持该功能的设备执行

目标-实际值比较。

• 仅用于 IRT 通信：如果组态了端口互连，STEP 7 可以更加精确地确定所需的带宽。一般

说来，这样可以提高性能。

通过端口互连确保没有出现无效环结构。 
建议只对支持拓扑组态的设备进行端口互连。 

在巡视窗口中互连端口  
要互连端口，请按以下步骤操作： 
1. 选择以太网/PROFINET 设备或以太网/PROFINET 接口。

2. 浏览到端口属性“端口互连”(Port interconnection)。
如果选择的是以太网/PROFINET 接口，该设置在巡视窗口中的位置为：属性 > 常规 > 高级选项 > 
端口 [...] > 端口互连 (Properties > General > Advanced Options > Port [...] > Port 
Interconnection)。 

3. 在“本地端口”(Local port) 部分，可以在本地端口处找到该设置。例如，当使用光纤电缆时，
在此设置电缆名称。
在“伙伴端口”(Partner port) 部分，单击“伙伴端口”(Partner port) 框中的黑色三角形可以显
示并选择可用的伙伴端口。 

4. 如果端口互连使用铜线作为介质并且设备支持 IRT 通信，则可以设置电缆长度和信号传输时间。

如果以太网/PROFINET 接口已断开连接，该操作可以使它自动联网。在子网属性中，可以设

置该子网是否能够用于联网。 

说明

将电气端口与光学端口互连

如果要互连电气端口和光学端口，则需先确定通信方式为 RT 还是 IRT：
• 使用 RT 通信时，无需组态介质转换器。

• 使用 IRT 通信时，必须通过介质转换器实现互连。
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有关监视伙伴端口的信息

将两个端口互连后，可以在文本字段中收到有关监视伙伴端口的信息。可能会显示以下信息：

• 无法监视伙伴端口。

• 正在监视伙伴端口。

例如，如果选择禁用的端口作为伙伴端口，则无法监视伙伴端口。在这种情况下，无法监视

目标拓扑和信号传播时间。只能更换 MMC 卡。

 

参见

概述 (页 353)
CPU 属性概述 (页 1304)
互连端口 (页 353)

设置发送时钟

修改 PROFINET 设备的发送时钟的要求

由于在 IO 系统中不得组态同步主站或 IRT（等时同步实时），因此该 PROFINET 设备必须为 IO 
控制器。

如果 PROFINET 设备不是一个同步主站 IO 控制器，则在设置发送时钟时需满足以下要求： 
• IO 系统的设备毋须组态为同步从站或同步主站。

• IO 系统的所有设备必须为非同步。

如果将 IRT 组态为同步主站 IO 控制器，则可在设备或同步域中设置发送时钟。

操作步骤

要在 PROFINET 设备上设置发送时钟，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图或网络视图中选择 PROFINET IO 控制器。

2. 在“PROFINET 接口 > 高级选项 > 实时设置 > IO 通信 > 发送时钟”(PROFINET Interface > 
Advanced options > Real-time settings > IO communication > Send clock) 下的 PROFINET 接
口属性中修改 短更新间隔的值。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3718 编程和操作手册, 11/2022



发送时钟作用于 IO 系统的所有 PROFINET 设备。如果将值设置为同步角色，而非“非同

步”(Unsynchronized)，则还可在同步域中设置发送时钟。即，在 PROFINET IO 系统中进行统

一设置。

1. 选择使用 PROFINET 子网的 IO 系统。

2. 在“域管理 > 同步域 > Sync_domain_1 > 发送时钟”(Domain management > Sync domains 
> Sync_domain_1 > Send clock) 中的同步域属性内，更改发送时钟的值。

设置更新时间

更新时间     
在该时间段内，PROFINET IO 系统中的 IO 设备/IO 控制器 将从该 IO 控制器 /IO 设备获取新

数据。可为每个 IO 设备单独组态更新时间，并且可以确定从 IO 控制器向 IO 设备传输数据

（输出）以及从 IO 设备向 IO 控制器传输数据（输入）各自的时间间隔。

STEP 7 为 PROFINET IO 系统的每个 IO 设备自动在默认设置中计算更新时间，并且考虑了数

据交换量和设置发送时钟。 

设置更新时间

如果不希望自动计算更新时间，可以修改设置。

要在巡视窗口中更改更新时间，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图或设备视图中选择 IO 设备的 PROFINET 接口。

2. 在“高级选项 > 实时设置 > IO 循环”(Advanced options > Realtime settings > IO cycle) 下方的
接口属性中，设定更新时间。可通过以下两种方法设置更新时间。

– 自动计算 佳更新时间。

– 通过从下拉列表中选择不同的值，手动设置更新时间。

3. 如果要确保发送时钟和更新时间之间的关系不变，则需启用选项“发送时钟更改时，调整更
新时间”(Adapt update time when send clock changes)。
该选项可以确保更新时间不会设置成小于发送时钟。 

在 I/O 通信表中，也可通过“更新时间模式”(Update time mode) 列的下拉列表，直接进行

设置。

如果可用带宽不够或者超出了其它限制/组态限制（例如，组态了过多的节点），手动设置

的发送时钟可能会导致错误。 

说明

将更新时间模式从“可设置”(Can be set) 更改为“自动”(Automatic) 时，系统自动计算出的

时间值将覆盖手动输入的更新时间。
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没有可计算的更新时间

STEP 7 根据组态信息（IO 控制器特性、IO 设备特性、IO 设备数量和类型、周期用户数据的

一致性...）来确定周期性数据交换的顺序。周期性数据在帧中打包，按照算出的时间间隔相

继发送/接收。 
可用的 大帧数量/大小以及 大时间间隔数必须足以“容纳”所有数据。形成的发送/接收

间隔还必须受每个 PROFINET 设备支持。  
如果超出周期性用户数据量/帧数量的相关限制或超出可用间隔的相关限制，STEP 7 将无法

计算更新时间。 
如果发送/接收间隔没有共同的起点，也无法计算更新时间。  
如果由于某种原因导致无法计算更新时间，STEP 7 会在编译硬件组态时报告原因。  
如何解决此问题： 
• 减少 IO 设备数

• 减少 IO 设备中的模块数

• 如果正在使用 IE/PB Link：减少 IE/PB Link 下游的 DP 从站数

• 使用功能更强大的 IO 控制器或 IE/PB Link
• 增加发送时钟值 

– 对于 RT：在 IO 控制器的属性中

– 对于 IRT：在同步域的属性中

• 由于发送/接收间隔有共同的起点，请检查 IO 设备的设备属性（“MinDeviceInterval”和可

能的扫描速度）。更换不合适的 IO 设备。此设备属性存储在 IO 设备的 GSD 文件中。 
• 对于 IRT 组态： 

– 检查同步主站和同步从站的端口是否互连。

– 检查 IO 设备的顺序：同步主站和同步从站之间不能连接未同步的设备 
（错误组态的示例：同步主站 --- 未同步的设备 --- 同步从站）。

– 检查您是否组态了多个同步主站。

– 检查为 RT 数据保留的带宽。可用于传输 RT 数据的带宽会受同一个以太网子网上的 IRT 
通信限制。

• 在使用智能设备时：

可能无法将设定的发送时钟与现有的智能设备组态一起使用。 
– 组态不带下一级 IO 设备的智能设备，并激活“上一级 IO 控制器执行的 PN 接口的参

数分配”(Parameter assignment of PN interface by higher-level IO controller) 设置。 
– 将 IO 控制器的发送时钟更改为平均值（...0.250、0.500、1.000、...）。

标识涉及的 IO 设备：
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可以在网络视图中标识涉及的 IO 设备（无法在 PROFINET IO 系统的“I/O 通信”(I/O 
communication) 表中计算其更新时间）。在涉及的 IO 设备的“更新时间”(Update time) 列
中不输入任何内容（输入“-”）。

设置看门狗时间

看门狗时间   
您可以为 PROFINET IO 设备组态看门狗时间。 
如果在看门狗时间内 IO 控制器没有向 IO 设备提供输入或输出数据（IO 数据），则 IO 设备

切换到安全状态。 
不要直接输入看门狗时间，而是通过“当 IO 数据丢失时可接受的更新周期次数”(Accepted 
number of update cycles when IO data is missing) 进行设置。由于更新时间根据 IO 设备的

电源或设置可长可短，这样可以使设置更容易。 
终的看门狗时间由“当 IO 数据丢失时可接受的更新周期次数”(Accepted number of update 

cycles when IO data is missing) 自动计算而得。 

组态看门狗时间

要指定看门狗时间，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图或设备视图中选择 IO 设备的 PROFINET 接口。

2. 在接口属性中，浏览至“高级选项 > 实时设置 > IO 周期”(Advanced options > Realtime 
settings > IO cycle) 。

3. 从“在 # 个丢失 IO 数据周期时激活看门狗”(Trigger watchdog after # cycles with missing IO 
data) 下拉列表中选择所需的周期数。 

随后基于预设的因子自动计算出看门狗时间。它必须不能超过 1.92 秒。

说明

只应在以下情况下更改默认设置：

• 在调试阶段

• 组态 S7-1500R/H 系统时

为 S7-1500R/H 系统组态看门狗时间

如果已为 IO 设备组态模块并编译项目，则会在巡视窗口中收到看门狗定时器的错误消息。设

置错误消息中指示的看门狗定时器。
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周期性 IO 数据的计算带宽

周期性 IO 数据的计算带宽

系统监视是否符合可用于周期性 IO 数据传输的 大带宽。 大带宽取决于发送时钟周期。如

果发送时钟周期大于或等于 1 ms，则 大带宽为 0.5 ms。如果发送时钟周期更短，则 大

可用带宽也相应减少。

系统根据组态的 IO 设备和 IO 模块确定周期性 IO 数据实际所需的带宽。所需带宽还取决于

所用的更新时间。

总地说来，在以下情况中计算带宽会增加：

• IO 设备数目众多

• IO 模块数目众多

• 更新时间更短。

周期性 IO 数据的 大带宽由发送时钟决定

下表显示了发送时钟如何影响周期性 IO 数据传输的 大可用带宽：

发送时钟周期 周期性 IO 数据传输的 大带宽

250 µs – 468.75 µs << 125 µs
500 µs – 968.75 µs = 发送时钟/ 2
1 – 4 ms = 500 µs*

*：较低的 大带宽适用于冗余系统：

• 对于 S7-1500H，250 µs 适用

• 对于 S7-1500R，125 µs 适用 

设置端口选项

设置端口选项

修改 PROFINET IO 端口的连接设置

PROFINET 接口中系统默认的端口设置，可确保正常情况下数据交换无错误。 
必要时，也可更改这些设置信息。在下文中，将介绍具体的设置选项。 
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传输速率/双工的设置 
根据所选设备，可对“传输速率/双工”进行以下设置：

• 自动设置

建议的端口默认设置。与伙伴端口自动“协商”传输设置。默认情况下会自动选择“启

用自动协商”(Enable autonegotiation) 选项。

• 速率为 x Mbps 的全双工（半双工）TP/ITP
传输速率和全双工/半双工模式的设置。其有效性取决于“启用自动协商”(Enable 
autonegotiation) 设置： 
– 启用了自动协商

可以使用交叉电缆和插接电缆。该设置可监视端口。

– 禁用了自动协商

请确保使用的电缆正确（交叉电缆或插接电缆）。该设置还可以监视端口。

• 禁用

根据不同的模块类型，下拉列表框中可能会包含“取消激活”(Deactivated) 选项。通过该

选项，可防止访问因安全原因不能使用的端口。使用此设置时，不生成诊断事件。

“监视”选项 
通过“监视”(Monitor) 选项，可以启用/禁用端口诊断。仅当设备支持该功能时，才能启用监

视。 
下文中列出了启用监视时设备在操作过程中的监视内容，与端口是否互连无关：

• 监视连接状态；即，连接中断时生成诊断（如，断路或删除连接时）。连接光纤 (FO) 端
口时，监视连接功率限值，从而进行不同等级的维护诊断。

• 监视介质设置；即，操作中的本地端口设置（传输速率／双工）与伙伴端口的设置不匹

配时生成诊断消息。

• 如果该端口未互连：监视电缆长度/信号延时时间；即，本地检测到的电缆长度/信号延时

时间与通信伙伴检测到的电缆长度/信号延时时间不匹配时生成诊断消息。 
禁用监视

在以下情况下，无需进行监视：

• 本地端口启动选项“备选伙伴”，如扩展站的扩展端口（工具快换装置）。此时，连接

状态发生变化就属于正常操作状态。

• 伙伴端口位于非 PROFINET 设备上。仅 PROFINET 设备的端口才能传送这些端口设置，如

传输速率、全双工设置等等。
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• 连接介质转换器的本地端口（用于传输不同信号延时时间以太网消息帧的无源网络组

件）。  
• 在本地端口上，启用边界设置选项“拓扑发现结束”(End of topology discovery)。
监视指定的拓扑结构

通过该“监视”选项，不对指定的拓扑结构进行监视。即，“监视”选项不再监视所组态的

接口与端口属性（如，设备名称、端口名称和电缆长度）是否与实际设置相匹配。 
本地端口与伙伴端口互连时，将自动检查所用的拓扑结构；而伙伴端口无法再禁用该选项。

该端口属性用于指示是否监视目标拓扑结构，或是否无法进行监视（端口互连、伙伴端口等。

参见下图 ①）。  
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① 显示设备是否对照伙伴端口的组态属性检查该端口的实际属性。本地端口与伙伴端口互连时，系统将

自动检查所用的拓扑结构。

② 设置下行链路监控、介质设置以及电缆长度/信号延时时间。在运行过程中，比较本地端口的设置和伙

伴端口的设置。
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“启用自动协商”(Enable autonegotiation) 选项 
只有当选择了实体介质（例如，TP 100 Mbps 双工）时才能修改自动协商设置。实体介质能

否设置取决于模块属性。 
如果禁用了自动协商，会指定固定端口设置，有些情况下（如按优先级启动 IO 设备）需要

这样。

必须确保伙伴端口具有相同的设置，因为该选项会使连接网络的操作参数不被检测，并且数

据传输率和传输模式也因而不被优化设置。

说明

当互连了一个本地端口时，如果伙伴端口支持该设置，STEP 7 会对伙伴端口进行设置。如

果伙伴端口不支持设置，会生成一条错误消息。 

使用千兆 PROFINET 接口的端口选项

CPU 1518-4 PN/DP 的 PROFINET 接口 (X3) 支持的 大传输率为 1000 Mbps（千兆位）。 
为了达到此传输率，需要满足下列要求：

• CPU 固件版本 V1.7 或更高版本。

• 同一 PROFINET 子网中的设备也必须支持 1000 Mbps 传输率。

• 网络基础设施（网络线缆和插座）必须为 CAT 5e 或性能更佳。

• PROFINET 接口 X3 的端口选项必须设置为：

– “传输率/双工”(Transmission rate/Duplex)：自动 
– “自动协商”(Autonegotiation)：激活

参见

禁用自动协商的布线规定 (页 3727)
端口的边界 (页 3728)
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禁用自动协商的布线规定

要求

已经对相应端口进行了以下设置，例如，加速 IO 设备的启动时间：

• 固定的传输速度

• 禁用了自动协商（包括自动跳线）功能

这将节省下启动过程中协商传输速率所需的时间。

如果已经禁用自动协商，必须遵守布线规定。

禁用自动协商的布线规定         
PROFINET 设备具有下列两种类型的端口：

端口类型 PROFINET 设备 说明

带有交叉引脚分配的交换机

端口

对于 IO 设备：端口 2
对于带 2 个端口的 S7 CPU：
端口 1 和 2

交叉引脚分配意味着相应 
PROFINET 设备之间的发送端

口和接收端口的引脚分配在

内部是互换的。 
带有非交叉引脚分配的终端

设备端口

对于 IO 设备：端口 1
对于带 1 个端口的 S7 CPU：
端口 1

-

布线规定的有效性

下文中介绍的布线规定仅适用于已经指定为固定端口设置的情况。
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布线规定

可以使用插接电缆将多个 IO 设备连接在线路中（对两个接头进行一对一接线）。为此，可

以将 IO 设备的端口 2 (P2) 连接到下一台 IO 设备的端口 1 (P1)。下图给出了两个 IO 设备的

示例。

端口的边界

要求

为使用边界，相应设备必须支持边界设置。如果 PROFINET 的设备不支持边界设置，则会禁

用相应的参数（例如在 CPU 1215C V3 中）。

启用边界 
“边界”是指某些以太网帧的传输限制。可以在端口处设置以下边界：

• “停止检测可访问设备”

不转发用于检测可访问设备的 DCP 帧。无法在项目树的“可访问设备”(Accessible devices) 
中显示此端口之后的设备。CPU 无法访问此端口之后的设备。 
为实现该功能，设备必须具备多个端口。

• “拓扑发现结束”

不转发用于检测拓扑的 LLDP 帧（链路层发现协议）。

• “同步域结束”

不转发那些所传输的用来同步同步域内设备的同步帧。 
例如，如果环路中的 PROFINET 设备具有两个以上的端口，应通过设置同步边界（非环路

端口上）阻止同步帧进入环路。 
为实现该功能，设备必须具备多个端口。

其它示例：如果希望使用多个同步域，可以对连接到其它同步域 PROFINET 设备的端口组

态同步域边界。 
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限制

必须遵循以下限制：

• 只有当端口支持涉及的功能时，才能使用相关复选框。

• 如果定义了端口的伙伴端口，则不能使用以下复选框：

– “停止检测可访问设备”

– “拓扑发现结束”

启用无需可交换介质的设备更换

无需可交换介质更换 IO 设备    
自动化系统中的 IO 设备需要进行更换。通常通过插入可交换介质或通过编程设备为 IO 设备

分配设备名称。IO 控制器使用该设备名称识别 IO 设备。

在某些情况下，无需插入可移动介质（如存储卡）或使用编程设备，IO 设备也可以获得设

备名称。因此，IO 控制器使用以太网机制（LLDP 协议；Link Layer Discovery Protocol）来

分析各 IO 设备和 IO 控制器之间的关系。通过这些关系，IO 控制器可以检测到更换的 IO 设备，

并为其分配已组态的设备名称。

要求

• 已组态了一个端口连接。

• 自动化系统中受影响的 IO 设备必须支持在没有可移动介质的情况下更换设备（LLDP 协
议）。

说明

仅使用新 IO 设备作为替换设备，或在调试前将已组态 IO 设备恢复到交付状态。

对于固件版本为 V1.5 或更高的 S7-1500 CPU，无需将已分配当前参数的 IO 设备恢复到交付

状态。要求：IO 控制器设定为“允许覆盖所有指定 IO 设备的设备名称”(Permit overwriting 
of device names of all assigned IO devices) 选项（在 PROFINET 接口属性中，选择“高级选

项 > 接口选项”(Advanced option > Interface options)）。 
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操作步骤

要启用无需可交换介质的 IO 设备更换，请按以下步骤进行操作：

1. 在设备或网络视图中，选择相应 IO 控制器的 PROFINET 接口。

2. 在“高级设置 > 接口选项”(Advanced settings > Interface options) 下的接口属性中，选中“支
持设备更换无需可移动介质”(Support device replacement without exchangeable medium) 复
选框。

选项“支持设备更换无需可移动介质”(Support device replacement without exchangeable 
medium) 还允许自动调试，这也就是说可在不事先分配设备名称的情况下使用 IO 设备调试 IO 
系统。

不具备相应功能的 IO 设备

如果自动化系统中的某个 IO 设备不支持在没有可交换介质的情况下更换设备，将为此 IO 设
备输出相应的报警。不过，可以使用相应的功能。但必须满足下列所有条件：

• 在较高级别的 IO 控制器中已激活“无需可交换介质的设备更换”(Device replacement 
without exchangeable medium) 功能。

• IO 设备支持 LLDP 协议。

• 至少有一个 IO 设备“邻近”单元支持

– “无需可交换介质的设备更换”(Device replacement without exchangeable medium) 功
能（作为 IO 控制器）或

– LLDP 协议（作为 IO 设备）。

在组态 IO 设备的环境以确保满足上述条件，从而实现“无需可交换介质的设备更换”(Device 
replacement without exchangeable medium) 功能时，即使 IO 设备并不直接支持该功能，

也可使用该功能。 

参见

分配设备名称和 IP 地址 (页 3692)
带有无需可交换介质即可更换设备功能的组件 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/36752540)
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通过 IE/PB Link 将 DP 从站连接到 PROFINET IO 系统

要求

• STEP 7 V12 及更高版本

• S7‑1500 CPU 固件版本 V1.7 及更高版本

• ET 200SP CPU 固件版本 1.7 及更高版本

• S7-1500 软控制器

• S7-300/400 CPU

通过 IE/PB Link 连接 DP 从站的步骤

要在 STEP 7 中通过 IE/PB Link 将 DP 从站连接到 PROFINET IO 系统，请按以下步骤操作：

1. 将 PROFINET CPU（例如 1513-1 PN）从硬件目录拖到 STEP 7 的网络视图中。

2. 将 IE/PB Link PN IO 从硬件目录拖放到 STEP 7 的网络视图中。IE/PB Link PN IO 位于“网络组件 > 
网关 > IE/PB Link PN IO”(Network components > Gateways > IE/PB Link PN IO) 中。

3. 将 IE/PB Link PN IO 分配给 CPU。
4. 将 PROFIBUS 接口模块（如，IM155-6 DP HF）从硬件目录拖放到网络视图中。

5. 将接口模块分配给 IE/PB Link。

6. 在 STEP 7 的网络视图中选择 IE/PB Link PN IO。
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7. 在巡视窗口中，转至“网关”(Gateway) 区域并选择“网关作为 PROFINET IO 代理”(Network 
gateway as PROFINET IO proxy) 选项。

8. 在 PROFINET 设备编号区域，可以为 DP 从站分配一个 PROFINET 设备编号。
如果选中了“设备编号 = PB 地址”(Device number = PB address) 复选框（默认），STEP 7 会
根据从站的 PROFIBUS 地址自动分配设备编号。此外，在 PROFIBUS 地址更改时不再需要更新
设备编号。

参见

使用 IE/PB LINK 进行组态 (页 3688)

优化 PROFINET 的设置建议

使用 RT 优化 PROFINET  
PROFINET 可以在所有层级上实现高性能通信。

下图显示了经优化 PROFINET 拓扑的示例。
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建立 PN 网络拓扑时，请仔细地将不同自动化应用分配给各个分离的网络分支，以便为日后

的扩展保留足够带宽。

• 如果将标准以太网设备集成至网络拓扑中或者使用标准以太网通信，请注意标准以太网

产生的网络负载，并对网络拓扑进行适当调整（ 大带宽 100 Mbps）。

• 与上层网络进行大数据量通信时，请使用至上层网络设施的 直接路径。

此外，还必须严格遵守 PROFIBUS 用户组织的安装准则。
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使用 IRT 设置 PROFINET   
请记住以下用于在 IRT 模式下设置和运行 PROFINET IO 系统的规则。这些规则可确保以 佳

方式运行 PROFINET IO 系统。

• 使用 IRT 时，必须组态拓扑结构。借此可对更新时间、带宽和其它参数进行精准计算。

• 如果想使用多个同步域，请为当前与另一同步域的 PROFINET 设备相连的端口组态同步边

界。

• 在同步域中，一次只能组态一个同步主站。

• PROFINET IO 系统只能属于一个同步域。

• 如果在同步域中组态了 PROFINET 设备并希望使用 IRT 进行同步，则该 PROFINET 设备必

须支持 IRT 通信。

• 如果可能，尽量使用与 PROFINET IO 控制器和同步主站相同的 PROFINET 设备。

• 如果 PROFINET IO 系统中只有一些 PROFINET 设备同步，请牢记以下事项：针对同步域中

未参与 IRT 通信的 PROFINET 设备，分配 RT 类别“RT”和同步角色“未同

步”(unsynchronized)。
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配有多个 PROFINET IO 接口的 CPU 应用

• 连接设备：组态中包含位于单独的 IO 线中的机器。CPU 之间可通过 X2 PROFINET IO 接
口进行实时通信。为此，可使用智能设备或共享智能设备。

下图所示为一个组态示例，其中有 2 台机器通过 X2 接口与智能设备相连接。

• 由自动化任务分配：

– 在需求明确的高性能自动化任务中，使用 X1 接口进行 PROFINET IRT 通信。

– 其它任务则可使用 X2 接口借助 RT 完成。

如果将 X2 接口作为以下 CPU 之一的 PROFINET IO 接口，则会对其性能造成影响：

• CPU 1515(F)‑2 PN
• CPU 1515T‑2 PN
• CPU 1516(F)‑3 PN/DP
• CPU 1516(F)pro-2 PN
更多信息，请参见功能手册《循环与响应时间》。

多控制器应用中 IO 系统的拓扑重叠

在带有多个 IO 控制器的组态中，共享路径将承受所有已连接 PROFINET IO 系统的组合网络

负载。
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为避免多控制器应用出现高通信负载，请遵循以下建议要求：

• 避免多个 IO 系统共享路径。

下图显示了两个 PROFINET IO 系统使用相同路径时的组态。

① 共享路径

在下图中，两个 PROFINET IO 系统不使用共享路径。

• 如果无法使用单独路径：受影响 IO 设备的更新时间延长。

PROFIBUS 用户组织的安装准则

有关安装指南，请访问 Internet。

限制传入网络中的数据量

限制 PROFINET 接口传入网络的数据量

“限制传入网络的数据量”(Limit data infeed into the network) 功能，用于设置通过接口传入

网络中标准以太网通信的网络负载 大值。该功能并不适用于实时循环通信 (RT/IRT)。
在 PROFINET IO 系统中，采用标准以太网通信将很快达到网络负载的临界值。PROFINET IO 
系统中的所有设备应支持“限制传入网络的数据量”(limitation of the data infeed into the 
network) 功能。

如果使用的设备与 PROFINET IO 系统进行大量“标准以太网通信”，则可在必要时调整拓扑

结构。

根据所用的接口，可激活或取消激活“限制传入网络的数据量”(Limit data infeed into the 
network) 功能。如果将 S7-1500 CPU 的 X1 接口用作 IO 控制器或智能设备，通常需启用“限

制传入网络的数据量”(Limit data infeed into the network) 功能。示例：如果未将 S7-1500 
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CPU 的 X1 接口用作 IO 控制器或智能设备，则可启用也可禁用“限制传入网络”(Limit data 
infeed into the network) 功能。

使用“限制传入网络的数据量”功能

• 各设备间标准以太网通信带宽的划分：

在 PROFINET 网络中，实时循环通信与标准以太网通信共享同一个网络。即，标准以太网

通信可用的带宽有限。通过限制数据的传入量，可确保不仅仅只是一台设备可使用剩余

带宽进行标准以太网通信设备使用，而是在多台设备之间划分。

• 滤波传入数据峰值：

限制传入数据量可滤波标准以太网通信的峰值负荷（如，开放式用户通信、通过 Web 服
务器进行访问时的峰值）。

• 限制传入数据中的问题：

如果某个设备应用中产生的数据过多，则这些数据不会转发到 PROFINET 网络。不良影响

（如，数据丢失、通信中断）仅限制在设备及其通信伙伴之间，且不会影响其它节点。

为 CPU 设置“限制传入网络的数据量”功能

要设置传入网络的数据限制（“传入的负载限值”），请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择 CPU 的接口。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规 > 高级选项 > 接口选项”(Properties > General > Advanced 
options > Interface options)。

3. 选中或取消选中“限制传入网络的数据量”(Limit data infeed into the network) 复选框。
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1.4.9.3 使用 GSD 文件

IO 设备的 GSD 文件

有关 IO 设备的 GSD 文件的基本信息       
PROFINET IO 设备的属性没有（像 PROFIBUS DP 从站的那样）保存在基于关键字的文本文件

中，而是保存在其结构和规则都由 GSDML 框架所定义的 XML 文件中。

描述 GSD 文件的语言是 GSDML（Generic Station Description Markup Language，通用站描

述标记语言）。它由 GSDML 框架所定义。GSDML 框架包含验证规则，例如，可以检查 GSD 
文件的语法。GSDML 框架（如框架文件）由 IO 设备制造商从 PROFIBUS 国际 (PROFIBUS 
International) 获得。

PROFINET IO 领域中的功能增强将会影响 GSDML 技术规范和相关框架。技术规范和框架的

新版本由功能增强来创建。

IO 设备的 GSD 文件名称

IO 设备 GSD 文件名的一个可能的示例为：

“GSDML-V1.0-Siemens-ET200S-20030616.xml”

名称组成 说明

GSDML 每个 IO 设备的 GSD 文件起始处的字符串

V1.0 GSDML 框架的版本

Siemens 制造商

ET200S 设备名称

20030616 版本码（日期）

.xml 文件扩展名

IO 设备的 GSD 文件的版本

PROFINET IO 设备的 GSD 文件版本信息包含以下两个部分： 
• GSDML 框架的版本：它确定了 GSD 文件所用的语言范围。 
• 日期形式的版本编号：GSD 文件的版本号递增，例如，在修复错误或引入功能增强之后。 
功能增强可能会产生新版本的 GSDML 框架。可能只在有限制的情况下支持新版本的 GSDML 
框架。
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安装 GSD 文件

简介

GSD 文件（通用站描述文件）包含 IO 设备的所有属性。如果要组态一个不在硬件目录中显

示的 IO 设备，则必须安装由制造商提供的 GSD 文件。通过 GSD 文件安装的 IO 设备显示在

硬件目录中，这样便可选择这些设备并对其进行组态。

要求

• 硬件和网络编辑器已关闭。

• 可以访问硬盘中相应目录下的所需 GSD 文件。

操作步骤 
要安装 GSD 文件，请执行以下操作步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择命令“管理通用站描述文件 (GSD)”(Manage generic station 
description files (GSD))。

2. 在“已安装的 GSD”(Installed GSDs) 选项卡上，选择 GSD 文件的存储目录。

3. 从所显示 GSD 文件的列表中选择一个或多个文件。

4. 单击“安装”(Install) 按钮。正在安装已选择的 GSD 文件。

5. 要创建安装日志文件，请单击“保存日志文件”(Save log file) 按钮。
可通过日志文件来跟踪安装期间发生的所有问题。

6. 单击“关闭”(Close)。系统将通知，已安装 GSD 文件中的 IO 设备将输入到硬件目录中。该过
程可能需要几秒钟时间。

通过安装 GSD 文件，可将该文件中列示的 IO 设备添加到硬件目录中。

结果

使用 GSD 文件安装的新 IO 设备，位于硬件目录的“其它现场设备 > PROFINET IO”(Additional 
field devices > PROFINET IO) 中。

GSD 文件通常与项目一同保存。即，与设备显示有关的所有信息（包含符号）也将包含在所

保存的项目中。

参见

硬件和网络编辑器概述 (页 11)
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删除 GSD 文件

简介

可以使用 GSD 文件删除已经安装的 DP 从站。之后，硬件目录中将不再显示这些 DP 从站。

要求

• 硬件和网络编辑器已关闭。

• 可以在硬件目录的“其它现场设备 > PROFINET”(Additional field devices > PROFINET) 下
找到通过 GSD 文件安装的新 IO 设备。

操作步骤 
要删除 GSD 文件，请执行以下操作步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择命令“管理通用站描述文件 (GSD)”(Manage generic station 
description files (GSD))。

2. 在“已安装的 GSD”(Installed GSDs) 选项卡上，选择 GSD 文件的存储目录。

3. 从所显示的 GSD 文件列表中选择要删除的文件。

4. 单击“删除”(Delete) 按钮。

所选的 GSD 文件将被删除，DP 从站不再出现在硬件目录中。

查找未使用的 GSD 文件

简介

在硬件配置中添加一个基于 GSD 的硬件组件时，可将不同的 GSD 文件添加到项目数据中。如

果从该组态再次删除该基于 GSD 的硬件组件，则 GSD 文件将保留在该项目的数据库中。如

果硬件配置中不再使用基于 GSD 的相应硬件组件，则项目中无需包含这些 GSD 文件。使用

搜索功能，可查找到项目中无需使用的文件并进行删除。 

要求

• 项目必须已打开。

• 该项目不得在线。

• 该项目不能设置为写保护。
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操作步骤 
要查找并删除未使用的 GSD 文件，请执行以下操作步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择命令“管理通用站描述文件 (GSD)”(Manage generic station 
description files (GSD))。

2. 在“项目中的 GSD”(GSDs in the project) 选项卡中，单击“查找未使用的 GSD”(Find unused 
GSD) 按钮。

说明

仅当至少一个基于 GSD 的硬件组件添加到组态后再从中删除时，才会有未使用的 GSD 文
件。在搜索过程中，将搜索项目库中未使用的 GSD 文件。组态中仍在使用的基于 GSD 的
硬件组件将不会视为“未使用”。

如果已安装的基于 GSD 的硬件组件包括在硬件目录中，但未在项目的硬件配置中使用，

则项目中将不存储这些未使用的 GSD 数据。

3. 如果在项目数据中找到不再需要的 GSD 文件，则可将其删除。此时，可单击“删除”(Delete) 
按钮。

不再需要的 GSD 文件将从项目数据中删除。该基于 GSD 的硬件组件仍包含在硬件目录中。必

要时，可重新添加到组态中。此时，所需的 GSD 数据将再次复制到项目数据中。

说明

如果使用“选项 > 管理通用站描述 (GSD) > 已安装的 GSD”(Options > Manage general station 
description files (GSD) > Installed GSDs) 删除基于 GSD 的硬件组件，则该硬件组件将从硬件

目录中删除。但该硬件组件中未使用的 GSD 文件仍包含在项目数据中，可通过查找未使用的 
GSD 文件将其删除。 

注意

操作无法撤消

删除当前尚未执行的 GSD 文件时，将同时删除可撤销操作的操作栈。这也就意味着，删除

未使用 GSD 文件的操作以及所有之前的所有操作，将无法再撤消。

更改 GSD 文件的修订版本

更改 GSD 文件的修订版本   
可以更改 IO 设备的 GSD 文件的修订版本：

• 仅适用于当前的 IO 设备

• IO 系统中的所有适合的 IO 设备

• 整个项目中的所有适合的 IO 设备
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首先，显示出当前 IO 设备现有的所有 GSD 文件。 显示的 GSD 文件之间的唯一区别是它们

的修订版本状态。 高亮显示当前使用的 GSD 文件。

要求

• 所有修订版本待更改的 IO 设备的 I/O 数据都是相同的。

• 产品编号没有变化。

• 子模块的数量相同。

• 组态数据没有变化。

• 插槽中必须没有模块或子模块，当新的 GSD 文件被创建后，插槽无效。

步骤

要更改一个或多个 IO 设备的修订版本，执行以下步骤：

1. 选择修订版本待更改的 IO 设备。

2. 在 IO 设备属性中的“常规 > 目录信息”(General> Catalog information) 下单击“更改修订版
本”(Change revision) 按钮。
“更改修订版本”(Change revision) 对话框随即打开。

3. 在“可用修订版本”(Available revisions) 表格中选择希望使用的 GSD 修订版本。

4. 在“所选修订版本用于”(Use selected revision for) 下选择要更改修订版本的设备：

– 仅适用于当前的 IO 设备

– IO 系统中的所有适合的 IO 设备

– 项目中的所有适合的 IO 设备

5. 单击“应用”(Apply) 按钮。

1.4.9.4 特殊 PROFINET 组态

S7-300/400/1500 和 PC 站的特性 (S7-300, S7-400, S7-1500, PC)

PROFINET 设备的地址和名称分配 (S7-300, S7-400, S7-1500, PC)
在本章节中，将介绍适用于 PROFINET 设备的地址和命名约定。

IP 地址     
所有 PROFINET 设备均采用 TCP/IP 协议，因此需要 IP 地址才能进行以太网操作。 
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可以在模块属性中设置 IP 地址。 如果该网络为当前公司以太网网络的一部分，则应向网络

管理员查询此数据。

通常在 CPU 启动时自动分配 IO 设备的 IP 地址。 IO 设备的 IP 地址子网掩码与 IO 控制器的

相同，并按升序进行分配，从 IO 控制器的 IP 地址开始。

设备名称     
IO 控制器对 IO 设备进行寻址前，IO 设备必须具有一个设备名称。 对于 PROFINET 设备，名

称比复杂的 IP 地址更加容易管理。 
设备名称自动从组态的设备名称（CPU、CP 或 IM）派生出来：

• PROFINET 设备名称包含设备名称（例如 CPU）、接口名称（仅带有多个 PROFINET 接口

时），可能还有 IO 系统的名称。

<CPU 名称>.<接口名称>.<IO 系统名称>
不能直接修改该名称。 可以通过在模块的常规属性中修改相应的 CPU、CP 或 IM 名称，间

接修改 PROFINET 设备的名称。 例如，PROFINET 设备名称也显示在可访问设备的列表中。

如果要单独设置 PROFINET 设备名称而不使用模块名称，则需禁用“自动生成 PROFINET 
设备名称”(Generate PROFINET device name automatically) 选项。 

• 从 PROFINET 设备名称中会产生一个“转换名称”。 该名称是实际装载到设备上的设备

名称。

只有当 PROFINET 设备名称不符合 IEC 61158-6-10 规则时，才会对它进行转换。同样地，

该名称也不能直接修改。 

设备编号     
除了设备名称，当插入一个 IO 设备时还会自动分配一个设备编号。该号码可以修改。 
例如，可以在用户程序中用指令“LOG_GEO”来通过 IO 设备编号标识 IO 设备。 与设备编号不

同，在用户程序中看不到设备名称。

PROFINET 子网中的设备

在 PROFINET 子网中，在组态过程中可监视的 大设备数。 
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应了解发送时钟的哪些方面 (S7-300, S7-400, S7-1500, PC)

发送时钟 — 可能的 短更新时间间隔

发送时钟为两次连续通信周期之间的时间。这是数据交换时可能的 短传输间隔。计算出的

更新时间是发送时钟的倍数。

更改发送时钟的要求

如果设备未同步或该设备是一个同步主站 IO 控制器，则在该设备上组态发送时钟。如果设

备已同步（同步主站，同步从站），则可在同步域中组态发送时钟。

如果该设备不是一个同步主站 IO 控制器，且 IO 系统中至少一个设备为同步从站或同步主站，

则无法在设备上更改发送时钟。此时，将只显示在相应同步域的属性中选择的发送时钟。要

进行更改，必须调用相应同步域的属性（“域设置”按钮）。 
如果在 IO 系统中所有设备均未同步或该设备是一个同步主站 IO 控制器，则可在设备上更改

发送时钟。可以在 IO 通信表或各 IO 设备的属性中看到各 IO 设备 后的更新次数。

发送时钟对循环 IO 数据传输的 大可能带宽的影响

下表显示了发送时钟如何影响循环 IO 数据传输的 大可能带宽：

发送时钟 循环 IO 数据传输的 大带宽

250 µs – 468.75 µs << 125 µs
500 µs – 968.75 µs = 发送时钟/ 2
1 – 4 ms = 500 µs

IO 设备选择“自动”(Automatic) 和“可以设置”(Can be set) 选项时，发送时钟影响将这些 IO 
设备的更新时间（选择选项“发送时钟改变时调整更新时间”(Adapt update time when send 
clock changes)）。

IO 设备选择“可以设置”(Can be set) 选项时，将导致组态不一致。在这些 IO 设备上，如有

必要，必须随后调整更新时间。

设置发送时钟 (S7-300, S7-400, S7-1500, PC)

修改 PROFINET 设备的发送时钟的要求

由于在 IO 系统中不得组态同步主站或 IRT（等时同步实时），因此该 PROFINET 设备必须为 IO 
控制器。
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如果 PROFINET 设备不是一个同步主站 IO 控制器，则在设置发送时钟时需满足以下要求： 
• IO 系统的设备毋须组态为同步从站或同步主站。

• IO 系统的所有设备必须为非同步。

如果将 IRT 组态为同步主站 IO 控制器，则可在设备或同步域中设置发送时钟。

操作步骤

要在 PROFINET 设备上设置发送时钟，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图或网络视图中选择 PROFINET IO 控制器。

2. 在“PROFINET 接口 > 高级选项 > 实时设置 > IO 通信 > 发送时钟”(PROFINET Interface > 
Advanced options > Real-time settings > IO communication > Send clock) 下的 PROFINET 接
口属性中修改 短更新间隔的值。

发送时钟作用于 IO 系统的所有 PROFINET 设备。如果将值设置为同步角色，而非“非同

步”(Unsynchronized)，则还可在同步域中设置发送时钟。即，在 PROFINET IO 系统中进行统

一设置。

1. 选择使用 PROFINET 子网的 IO 系统。

2. 在“域管理 > 同步域 > Sync_domain_1 > 发送时钟”(Domain management > Sync domains 
> Sync_domain_1 > Send clock) 中的同步域属性内，更改发送时钟的值。

参见

使用 IRT 组态 PROFINET IO (页 3753)

调节奇数发送时钟 (S7-300, S7-400, S7-1500, PC)
S7-1500 CPU 支持偶数和奇数发送时钟。 
偶数发送时钟： 0.25 ms、0.5 ms、1 ms、2 ms 等
奇数发送时钟： 0.375 ms、0.75 ms、1.125 ms 等
对于不支持 CPU（如，IO 控制器）快速发送时钟或者不支持奇数发送时钟的 IO 设备，CPU 将
“调整”该 IO 设备的发送时钟。 例如，CPU（IO 控制器）和一个连接的 IO 设备都以 875 μs 
频率发送时钟，同时另一台 IO 设备则以 2 ms 频率发送时钟。
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规则     
• 发送时钟调整只适用于未同步的 IO 设备（RT 类别为“RT”）。

• 对于同步的 IO 设备（RT 类别“IRT”），将应用同步域中设置的统一发送时钟。 在这种情

况下，更新时间与发送时钟一致。

• 对于更新时间选项设置为“自动”(Automatic) 的 IO 设备，STEP 7 将更新时间设置为 2 ms 
或更长，即，如果更新时间小于 2 ms，则无法使用该选项。 

示例

PROFINET IO 主站系统中包括以下组件：

• IO 控制器： CPU 1516-3 PN/DP (6ES7 516-3AN00-0AB0)
• IO 设备 1： 带有 1 个 DI 模块的 ET 200MP (6ES7 155-5AA00-0AB0)
• IO 设备 2： 带有 1 个 DI 模块的 ET 200S (6ES7 151-3BA23-0AB0 V6.0)
IO 设备 2 不支持奇数发送时钟（为  0.875 ms）。

1. 将 IO 设备分配给 IO 控制器。

2. 为 IO 设备 1 设置“同步从站”(Sync slave) 同步角色（巡视窗口中的 PROFINET 接口区域 > 高
级选项 > 实时设置 > 同步 (PROFINET interface area > Advanced options > Realtime settings 
> Synchronization)）。

3. 对于 IO 控制器，以相同方式设置“同步主站”的同步角色。

4. 连接 IO 控制器和 IO 设备 1 的各个端口（如，在拓扑视图中）。

5. IO 设备 2 尚未同步；将更新选项设置为“自动”(Automatic)。
6. 在同步域中指定频率为 0.875 ms 的发送时钟（子网属性）。 同步域中的所有设备随后都将

以该频率发送时钟或更新时间。

尚未同步的 IO 设备 2 将自动接收 2 ms 的更新时间。 

组态外部 IO 控制器 (S7-300, S7-400, S7-1500, PC)

组态外部 IO 控制器

可用作外部 IO 控制器的 CP 具有许多通信选项，因此并非专用于 IO 控制器。 
如果使用外部 IO 控制器（例如 CP 443-1 Advanced），则必须在插入 IO 控制器后集成 IO 系
统。
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随后可以将期望的 IO 设备从硬件目录拖动到 PROFINET IO 系统。

组态 SIMATIC PC 站 (S7-300, S7-400, S7-1500, PC)

组态 SIMATIC PC 站
“PC 站”是在 SIMATIC 自动化解决方案中具有通信模块和软件组件的 PC。 
通过使用相应的通信模块和软件组件，可以将 PC 站作为 PROFINET IO 控制器。 
PC 站上的 PC 应用程序可以通过下列方式访问 PROFINET IO 控制器： 
• 作为 OPC 客户端通过 OPC 服务器 PROFINET IO 访问

• 通过 PROFINET IO 用户接口直接访问（基于 IO 的编程接口）

PC 应用程序每次（打开/关闭序列）只能使用一种访问方式。

功能 OPC 服务器 基于 RTE 的编程接口

读写 IO 数据 √ √
读写数据记录 √ √
接收并确认中断 - √

下图显示了一个带有所需组件的 PC 站。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3747



在网络视图中组态

下图显示了一个带有 OPC 服务器和 PC 应用程序的 PC 站。 所添加的 CP 1612 以太网接口将 PC 
站转换为连接有 IO 设备的 IO 控制器。 IE/PB Link 也被用作 PROFINET 和 PROFIBUS 之间的

网关。
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CP 1604 / 1616 / 1626 和 CP 1616 onboard 的 IO 路由 (S7-300, S7-400, S7-1500, PC)

CP 用作 PROFINET IO 路由器 - 实际上是什么意思

如果将相关 CP 同时用作 PROFINET IO 设备和 PROFINET IO 控制器，则可在运行 PC 站时，将 
CP 1604/1616/1626 用作 PROFINET IO 路由器。这种 IO 路由方式允许在两个 PROFINET IO 系
统之间交换过程数据。例如，如果组态设置正确，则 CP 可以允许在控制级访问某些过程级

的输入或输出。

在典型组态中，CP 因此可同时具有以下功能：

• PROFINET IO 设备功能，用作控制级的上位 PROFINET IO 控制器

• PROFINET IO 控制器功能，所连接的 IO 设备用于从属的过程级

分配组态 - 传输区“TM”（IO 路由区）       
在组态期间选择“操作模式”(Operating mode) 下的“IO 设备”(IO device) 选项。

将出现附加的“智能设备通信”(I-device communication) 组态区，可以在该区域对 IO 路由

进行设置。在其中的“传输区”(Transfer area) 表中，分配用来与上位 IO 控制器进行数据交

换的数据区。

在这种情况下，“类型”(Type) 列有以下选项：

• CD：控制器设备

选择该选项来指定 IO 控制器与 IO 设备之间的传输区。更多相关信息，请参见在线帮助中

“PROFINET IO 组态”下的说明。

• TM：IO 路由（传输模块映射）

选择该选项来实现 IO 路由器应用。在巡视窗口的“操作模式/智能设备通信”(Operating 
mode/I-device communication) 下将出现具有指定名称的附加组态区。在该组态区中分

配 IO 路由表中的 IO 路由。

• F-PS：PROFIsafe
选择该选项，组态 PROFIsafe 传输区域。PROFIsafe 传输区域为双向传输，且在传输区域

表格中占用两行。PROFIsafe 传输区域的长度限制为 8 个字节的用户数据（输入和输出）。

IO 路由表

在上位 IO 系统中，IO 路由区表示在下位 IO 系统与上位 IO 系统之间路由的数据。

根据传输区在 IO 路由表中输入低级 IO 系统的 IO 设备。
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该表包含以下列：

参数 含义

TM 偏移量 (TM offset) 相对于 IO 路由区中第一位的偏移量。

规定的格式为 <字节>.<位>。
示例：0.5

设备/模块（插槽）(Device/module (slot)) IO 设备的 PROFINET 设备名称规范及其模块和插槽。

出现的对话框会显示在低级 IO 系统中组态的 IO 设备

的传输区。

IO 类型 (IO type) 从下拉列表中选择 IO 类型。

仅可为类型为“输入”(Input) 的 IO 路由区使用此选项，

且只能在选择混合模块作为“设备/模块（插

槽）”(Device/module (slot)) 时才能实现。 
在这种情况下，可选择读取输入 (Input) 还是回读输出 
(Output)。

起始地址 低级 IO 系统中传输区的数据区起始地址（偏移量）。

规定的格式为 <字节>.<位>。
示例：0.0

结束地址 低级 IO 系统中传输区的数据区结束地址（偏移量）。

规定的格式为 <字节>.<位>。
示例：8.0

PROFINET 设备诊断 (S7-300, S7-400, S7-1500, PC)

PROFINET 设备诊断     
PROFIBUS DP 的诊断方法与 PROFINET IO 的诊断方法相同。 这个过程是一样的。 在 
S7-300/400 CPU 用户程序中，通过扩展指令对分布式 I/O 的诊断信息评估略有不同。 
在 PROFINET IO 中，数据记录和诊断信息的结构与制造商无关。 只为发生故障的通道提供

诊断信息。 
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通过使用系统状态列表 (SSL) 和扩展指令“RALRM”和“RDREC”，可以提供 PROFINET IO 系统状

态和 S7 用户程序诊断信息：

• 为了获取 PROFINET IO 系统状态的完整的概要信息，请通过“RDSYSST”阅读 SSL 0x0X91。
• 要从故障模块直接读取诊断数据记录，应使用扩展指令“RDREC”（Read data record，读

取数据记录）。 将接收到状态相关的详细错误信息。

• 要读取事件相关的诊断数据记录（由错误 OB 触发），应使用相应错误 OB 中的扩展指令

“RALRM”（read additional alarm info，读取附加报警信息）。

扩展指令“RALRM”和“RDREC”也可用于 PROFIBUS DP。 
有关为 PROFINET IO 定义的 SSL 和诊断数据记录，以及有关诊断数据记录结构的信息，请参

见这里 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/19289930)。

组态 IRT 通信 (S7-1500, S7-1500T)

简介： 等时同步实时以太网 (S7-1500, S7-1500T)

简介： 等时同步实时以太网  
IRT 是一种传输方法，通过这种方法可以实现很高精度的 PROFINET 设备同步。 
同步主站指定用于与同步从站同步的时钟。 IO 控制器或 IO 设备可以用作同步主站。 
同步主站和同步从站始终是一个同步域中的设备。 在同步域中会保留带宽以用于 IRT 通信。 
可以在不占用预留带宽的情况下，进行实时和非实时通信（TCP/IP 通信）。
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通信周期时间范围

通信周期分为 3 个时间范围，用下面的图表表示：

• IRT 数据（同步通信）

可以通过特定步骤预留此区域，具体取决于发送时钟。 IRT 数据在这个时间范围内传送。 
• RT 数据（实时通信）

循环 RT 数据在在此时间范围内传送。 RT 数据的优先级高于“常规”TCP/IP 数据。 TCP/IP 
数据或以太网帧的优先级可以从 1 到 7。RT 数据的优先级为 6。 

• TCP/IP 数据（标准通信）

标准通信（TCP/IP 等）在通信周期的剩余时间段内传送。

IRT 应用

具有 IRT 的 PROFINET 尤其适用于：

• 在用户数据通信（生产数据）时，对于大数量结构表现出的高性能和确定性。

• 在用户数据通信（生产数据）时，即使线性拓扑中包括许多设备依然表现出的高性能。 
• 生产数据和 TCP/IP 数据并行传送，且预留传输带宽确保了数据量很大时生产数据的传送。

参见

组态 IRT 的基本过程 (页 3753)
使用 IRT 组态 PROFINET IO (页 3753)
同步域 (页 3755)
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组态 IRT 的基本过程 (S7-1500, S7-1500T)

组态 IRT 的基本过程

如果要将 PROFINET IO 的设备升级为 IRT，请执行以下 3 步： 
1. 组态 PROFINET IO 设备。 PROFINET 设备必须支持 IRT。
2. 设置要作为同步主站的设备，并同步其它设备。 为此，必须组态一个同步域，其中包括一个

同步主站和至少一个同步从站。

3. 下载所有相关设备的组态。

创建 IRT 的 PROFINET IO 组态

在组态 IRT 的前提条件中，必须包含现有的 PROFINET IO 组态，即，必须使用 IO 控制器和 IO 
设备组态一个或多个站。

在硬件目录中选择了相应的组件后，可以在任务卡“信息”(Information) 中了解到该组件是

否可用于 IRT 通信。

只需为 PROFINET IO 系统组态支持 IRT 的组件即可满足 IRT 通信功能。

使用 IRT 组态 PROFINET IO (S7-1500, S7-1500T)

简介

如果要增加通过带有 IRT 的 PROFINET IO 进行循环数据交换的精度，必须先组态 PROFINET IO 
设备。PROFINET 设备必须支持 IRT。现在设置要作为同步主站的设备，并同步其它设备。为

此，必须组态一个同步域，其中包括一个同步主站和至少一个同步从站。

要求

• 具有包括一个 IO 控制器和至少一个 IO 设备的 IO 系统。

• 所涉及的所有设备均支持 IRT。

操作步骤

要组态现有 IO 系统的 IRT，请按照以下步骤操作：

1. 选择 IO 控制器的 PROFINET 接口。

2. 在巡视窗口中，导航至“高级选项 > 实时设置 > 同步”(Advanced options > Realtime settings 
> Synchronization)。

3. 在“同步角色”(Synchronization role) 下将 IO 控制器的角色分配为同步主站。
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4. 现在选择相关 IO 设备的 PROFINET 接口。

5. 在巡视窗口中，导航至“高级选项 > 实时设置 > 同步”(Advanced options > Realtime settings 
> Synchronization)。

6. 激活 RT 类别“IRT”。随后，IO 设备的同步角色将自动分配为“同步从站”。

7. 通过“同步域”(Sync domain) 按钮，可以随时检查并更正设置。

8. 连接同步从站和同步主站之间的各个端口。

或

1. 在网络视图中突出显示 PROFINET IO 系统。

2. 单击 PROFINET IO 系统。

3. 在巡视窗口中，导航至所需的同步域节点。

4. 在表格中输入所有必要设置：

– 选择 IO 系统。

– 将 IO 控制器的同步角色设置为“同步主站”。

– 将 IO 设备的 RT 类别设置为“IRT”。随后，IO 设备的同步角色将自动分配为“同步从

站”。

5. 连接同步从站和同步主站之间的各个端口。

现在，可以使用 PROFINET IRT 将组态装载到相关设备。

说明

同步主站的自动分配

通过将 RT 类别从 RT 切换到 IRT，即可以组态智能设备或 IO 设备。已分配给智能设备或 IO 设
备的 IO 控制器将被自动组态为同步主站。

如果已将 IO 控制器组态为同步从站，此设置不会被覆盖。因此 IO 控制器不会自动从同步从

站切换为同步主站。 
如果将多个 IO 控制器分配给 IO 设备作为共享设备，则被自动选择为同步主站的 IO 控制器

是分配给 IO 设备接口的那个控制器。

说明

在 RT 和 IRT 之间切换

在层级 IO 系统中，IRT 通信可与 RT 通信结合使用，但不能在两个 IO 系统中同时运行：如果

在智能设备上选择了“上一级 IO 控制器上 PN 接口及其端口的参数分配”(Parameter 
assignment for the PN interface and its ports on the higher-level IO controller) 选项，则智

能设备可以在上一级 IO 控制器上使用 IRT 通信。如果禁用该选项，则下一级 IO 系统可使用 IRT 
通信，但不能在智能设备上在 RT 和 IRT 之间进行切换。
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同步域 (S7-1500, S7-1500T)

同步域

同步 PROFINET IO 设备时需要同步域。同步域可确保所有属于此域的设备能同步通信。

IRT 通信的先决条件是一个可以对同步域中所有 PROFINET 设备按同一时基进行同步的周期。

通过此时基同步，可实现同步域中 PROFINET 设备的同步传送周期。同步主站（通常是 IO 控
制器）生成统一的同步时钟并指定所有其它同步从站（通常是 IO 设备）同步所使用的时基。

如果同步主站故障且未组态冗余同步主站，则 IRT 设备间的数据通信将转为 RT 通信。 

组态 IO 系统期间的后台进程

如果组态 IO 控制器并连接到以太网子网，它将被自动添加到该以太网子网的默认同步域。默

认同步域始终可用。IO 控制器运行不同步。 
如果为 IO 控制器的 IO 系统分配了额外的 IO 设备，此 IO 设备将自动分配到 IO 控制器同步

域。 

参见

使用同步域 (页 3755)
组态冗余同步主站 (页 3758)

使用同步域 (S7-1500, S7-1500T)

使用同步域        
IRT 通信中的所有组件必须属于一个同步域。

同步域是一组 PROFINET 设备，与共用时钟同步。 准确来说，一台设备为同步主站（时钟），

所有其它设备为同步从站。

默认同步域

若应用了以太网子网，则将自动应用一个特殊的同步域： 默认的同步域。 所有为该以太网

子网组态的 PROFINET 设备自动归属到此同步域。

下图说明了两者之间的相互关系：
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① 默认域，始终存在

① 默认域，始终存在

② 新组态的 PROFINET IO 系统位于默认域的首位。

编辑同步域属性 (S7-1500, S7-1500T)

编辑同步域属性    
下面提供了如何定义同步域名称和发送时钟的详细信息。 此外，还将了解到如何将同步域

设置为默认域。

要求

• 项目中至少创建了一个 IO 设备。

• 至少已经存在一个同步域。

编辑同步域

要更改同步域的名称、调整发送时钟或设置默认域，请按以下步骤操作：

1. 在建立同步域的网络视图中选择以太网子网。

2. 打开以太网子网属性。
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3. 在本地导航中，选择条目“域管理 > 同步域 > <同步域名称>”。
4. 输入更改内容。

– 在域“同步域名称”(Sync domain name) 中输入希望的同步域名称。

– 从“发送时钟”(Send clock) 下拉菜单中选择发送时钟。

– 如果要将该同步域设置为默认域，请选中“默认域”(Default domain) 复选框。

各种 RT 类别的带宽

除了设置的名称和发送时钟，还将显示同步域中各种 RT 类别可用的带宽和计算出的带宽。

在同步域名称下方的区域导航中，选择“详细信息”(Details) 部分。

参见

同步 IO 控制器使用的带宽 (页 3757)

同步 IO 控制器使用的带宽 (S7-1500, S7-1500T)

使用的带宽

在此，可设置循环 IO 数据（IRT 实时数据）和其它数据（TCP/IP 或 UDP/IP 数据、RT 数据）的

发送时间。 
通过该选项，可指定使用的带宽（传输能力）。

IRT 循环 IO 数据

循环 IO 数据以 IRT （等时实时）模式发送。 
IRT 将独占某些时段。 
IRT 预留时段

通过选择下拉列表中的选项，可确定这些预留时段（时间片段）的持续时间。

在下一个发送时钟开始前的剩余时间内，将发送所有的其它数据。

选择以下选项：

• 多 25% 的循环 IO 数据。主要发送非循环数据（通过 TCP/IP 或 UDP/IP 发送的数据）

• 多 37.5% 的循环 IO 数据。主要发送非循环数据（通过 TCP/IP 或 UDP/IP 发送的数据）

• 多 50% 的循环 IO 数据。均衡比例

• 多 90% 的循环 IO 数据。主要发送循环数据（通过 IRT 发送的数据）
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参见

高性能 IRT 的组态 (页 3881)

定义同步域设备 (S7-1500, S7-1500T)

定义同步域设备

IRT 通信中的所有组件必须属于一个同步域。下文将介绍如何定义同步域中的节点。

要求

PROFINET IO 系统已经组态且位于默认域中。

向同步域添加新设备

要为设备分配同步域，请执行以下步骤：

1. 在建立同步域的网络视图中选择以太网子网。

2. 打开以太网子网属性。

3. 在本地导航中，选择条目“域管理 > 同步域 > <同步域名称> > 设备”(Domain management 
> Sync domains > <Name of sync domain> > Devices)。

4. 在“站/IO 系统”(Station / IO System) 表中单击“添加设备”(Add devices)。
打开对话框“选择 IO 系统”(Select IO system)。

5. 选择要分配给同步域的所有设备，并单击“确定”。

必须将选定的 IO 系统从原同步域中移除，并分配到当前同步域。

从同步域移除设备

要从同步域移除设备，请执行以下步骤：

1. 在建立同步域的网络视图中选择以太网子网。

2. 打开以太网子网属性。

3. 在本地导航中，选择条目“域管理 > 同步域 > <同步域名称> > 设备”(Domain management 
> Sync domains > <Name of sync domain> > Devices)。

4. 在表“站/IO 系统”中选择要移除的设备，并按 <DEL> 键。

这些设备将被删除并重新分配到默认域。

组态冗余同步主站 (S7-1500, S7-1500T)
可以在 IRT 操作中为 PROFINET IO 设备组态冗余同步主站。 
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示例：S7-1500 CPU 可组态为一个同步主站，Scalance 6GK5 201-3BH00-2BA3 V5.0 可组态

为一个冗余同步主站。

工作原理

冗余同步主站与“主”同步站属于相同的同步域。当主同步站发生故障时，可以防止同步域

发生通信故障。

同步主站和冗余同步主站都会发送同步帧。并同步同步从站与同步主站的同步帧。如果同步

主站发生故障，同步从站将自动与冗余同步主站的同步帧进行同步。

规则

• 只能为同步域中的一台设备分配冗余同步主站的角色。

• 同步域只包含带有“高性能 IRT”(IRT with high performance) 选项的 IRT 设备。

• 同步主站和冗余同步主站间的节点数量 多为 2 个。 

操作步骤

要组态一个冗余同步主站，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图或网络视图中，选择要组态为冗余主站的设备。

2. 在“PROFINET 接口 > 高级选项 > 实时设置 > 同步 > 同步角色”(PROFINET interface > Advanced 
options > Real time settings > Synchronization > Synchronization role) 下，选择“冗余同步
主站”(Redundant sync master) 选项。

IRT 组态的规则与信息 (S7-1500, S7-1500T)
以下规则和信息适用于 PROFINET 组态。可在此找到优化 PROFINET 系统的其它系统建议。

建立支持 IRT 的 PROFINET     
请记住下列建立并运行支持 IRT 的 PROFINET IO 系统时的规则。它们可以确保优化 PROFINET 
IO 系统运行。

• 使用 IRT 时，必须组态拓扑结构。这将启用对更新时间、带宽和其它参数的精准计算。 
• 若想使用多个同步域，请为当前连接到另一同步域的 PROFINET 设备的端口组态同步域边

界。

• 在同步域中，一次只能组态一个同步主站。

• PROFINET IO 系统只能属于一个同步域。
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• 若在同步域中组态了 PROFINET 设备并希望用 IRT 同步，则这个 PROFINET 设备必须支持 
IRT 通信。

• 尽可能与 PROFINET IO 控制器和同步主站使用相同的 PROFINET 设备。 
• 如果 PROFINET IO 系统中只有一些 PROFINET 设备同步，请牢记以下事项：非 IRT 通信的 

PROFINET 设备位于同步域外。

• 上一级和下一级 IO 系统可同时使用 RT 通信。IRT 通信可与 RT 通信结合使用，但不能在

两个 IO 系统中同时运行：如果在智能设备上选择了“上一级 IO 控制器上 PN 接口及其端

口的参数分配”(Parameter assignment for the PN interface and its ports on the higher-
level IO controller) 选项，则智能设备可以在上一级 IO 控制器上使用 IRT 通信。如果禁用

该选项，则下一级 IO 系统可使用 IRT 通信。 

参见

高性能 IRT 的组态 (页 3881)

组态等时同步模式 (S7-1500, S7-1500T)

什么是等时同步模式？ (S7-1500, S7-1500T)

等时同步操作的目标   
假设公共交通工具以 大速度运行，同时在车站停留的时间极短，那么许多乘客只能眼巴巴

地看着它们呼啸而去。 但总的行进时间将由列车、公共汽车或地铁时钟来决定，因为经过

良好调整的定时对于提供良好的服务来说必不可少。 此原则也适用于分布式自动化工程组

态。 快速循环以及各个循环的适应与同步将带来 佳吞吐量。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3760 编程和操作手册, 11/2022



即时

在等时同步模式中，系统操作是否快速、响应时间是否准确取决于所有数据的提供是否即时。 
在这方面，恒定的 PROFINET IO 循环比时间更加重要。

使用等时同步模式 (S7-1500, S7-1500T)

使用等时同步模式  
使用“等时同步模式”系统属性，可按照固定的系统时钟获取测量值和过程数据。 在相同

的系统时钟内，会发生到输出端子的切换信号处理。 因此，通过等时同步模式可提高控制

的质量，并进一步提高制造的精准度。 使用等时同步模式，可大大降低过程响应时间内可

能出现的波动。 可以使用固定的处理时间来改善机器循环时间。 
原则上，在必须同步获取测量值、调整移动步伐、定义并同时执行过程响应时，等时同步模

式即会彰显出它的优势，如下例所示。 
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同步的时间顺序 (S7-1500, S7-1500T)

从读取或输入数据到输出数据的输出

以下将对同步中所涉及的所有组件的基本时间顺序进行详细说明： 
• 在等时同步模式中读取输入数据

• 通过 PROFINET 子网将输入数据传输到 IO 控制器 (CPU)
• 在 CPU 的等时同步应用中进行进一步处理 
• 通过 PROFINET 子网将输出数据传输到输出 IO 设备

• 在等时同步模式中输出输出数据

T_DC 数据循环 (Time_DataCycle)
TI 用于读入数据的时间

TO 用于将输出数据输出的时间

为了确保在下一个 PROFINET IO 循环开始时所有输入数据都已通过 PROFINET IO 线路做好传

输准备，IO 读取循环具有一段提前时间 TI，以便提前开始。 TI 是输入的“闪光灯”；在这

一瞬间将读取所有的同步输入。可通过 TI 补偿模数转换、背板总线时间等。 提前时间 TI 可由 
STEP 7 自动设置，从相关等时同步模式中断 OB 的设置获取，或者由用户组态。 建议通过 
STEP 7 来自动分配提前时间 TI。

PROFINET IO 线路将输入数据传输到 IO 控制器。 在经过参数设置的一段延时时间后，将调

用等时同步模式中断 OB（OB 61、OB 62、OB 63 或 OB 64）。 等时同步模式中断 OB 中的
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用户程序决定过程响应，并及时为下一个数据循环的开始提供输出数据。 数据循环的长度

总是由用户来组态。

TO 是通过设备中的背板总线和数模转换进行补偿。TO 则是输出的“闪光灯”；在这一瞬间

将输出所有已同步的输出。 时间 TO 可由 STEP 7 自动设置，从相关等时同步模式中断 OB 的
设置获取，或者由用户组态。 建议通过 STEP 7 来自动分配时间 TO。

等时同步模式和非等时同步模式分布式 I/O
可以在一个 IO 控制器上将等时同步模式分布式 I/O 与非等时同步模式分布式 I/O 进行组合。

Ti 值 (S7-1500, S7-1500T)

TI 的作用    
TI 的作用可通过下图来说明：

T_DC 数据循环

TI 用于读入数据的时间

顺序

为了能够在新的系统时钟周期开始时向 IO 控制器传输输入的一致性状态，必须将导入提前 TI 
这段时间。 特定输入模块的时间 TI 至少包括电子模块上的信号调节和转换时间，以及用于

传输到 IO 设备背板总线上的接口模块的时间。 
在设备上，由于将各个输入模块的 TI 设置为相同的值，并且此值大于或等于所有输入模块

中 高的 小 TI 值，所以将会同时导入值。 使用缺省设置时，Step 7 可确保设置 小的共同 
TI。
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To 值 (S7-1500, S7-1500T)

TO 的作用     
下图说明了该用户程序的作用。

T_DC 数据循环

TO 数据输出的时间

顺序

为了确保能够在新的系统时钟周期开始时将输出的一致性状态传输到过程，将在 后一个时

钟节拍之后的时间 To 时输出数据。 对于特定输出模块，时间 TO 是从 IO 控制器到 IO 设备（通

过 PROFINET IO）的传输时间；而在 IO 设备中，该时间是将输出从接口模块传输到电子模块

（背板总线）的时间（如果适用，加上数模转换时间）。

系统可确保通过将所有等时同步输出模块的 TO 设置为相同的值来同时写入值。 此时间值必

须大于或等于所有等时同步输出模块中 高的 小 TO 值。 STEP 7 将自动计算出共用的 小 
TO。

等时同步中断 OB (OB 6x) (S7-1500, S7-1500T)
可通过等时同步模式中断 OB（如 OB 61），对用户程序进行等时同步连接。 
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调用等时同步模式中断 OB
等时同步中断 OB 由系统时钟触发，或更准确地说，是在系统时钟后经历一段可调整地延时

时间后进行触发。下图说明了该用户程序的作用。

T_DC 数据循环

延时时间

初，STEP 7 自动计算出一个合适的延时时间值。此延时时间用于补偿 PROFINET IO 网络

上从等时同步 IO 设备的输入到 IO 控制器的传输时间。OB 6x 的执行与系统时钟和指定的延

时时间相关。必要时，可以手动更正延时时间。例如，可以缩短在 OB 6x 开始时处理不访问

等时同步 I/O 的程序部分的延时时间。这样就增加了等时同步用户程序的运行时间。 

连接等时同步 I/O 和等时同步模式中断 OB
可以通过一个过程映像分区访问等时同步 I/O，即等时同步模块的地址必须在过程映像分区

中。 
必须使用等时同步模式中断 OB 中的 SYNC_PI 和 SYNC_PO 指令编程对等时同步 I/O 的所有

访问。 
如果已选择了自动设置延时时间，那么可以在 OB 6x 开始时调用 SYNC-PI。然后在 OB 6x 结
束时调用 SYNC_PO。 

T_DC、应用循环和发送时钟

时间 T_DC 用于指定一个数据循环的时间。该时间为数据读入、处理和输出时间的 小值

（IPO 模型）。T_DC 通常为发送时钟的倍数。 
如果激活 IO 设备上的 IRT 功能，则 T_DC 等于发送时钟。更新时间即为发送时钟。 
应用循环是数据循环的倍数。如果等时同步模式中断 OB 的运行时间相应较短，应用循环便

与数据循环相同。 
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按照时间较短的 IPO 模型进行程序处理

应用循环因数为 1 的 IPO 模型表示在一个系统时钟 T_DC 内处理完全 I/O 数据。此模型用于

实现 短的响应时间。 

根据具有较长时间的 IPO 模型进行的程序执行 (S7-1500, S7-1500T)

应用程序循环系数大于 1 的 IPO 模型的标签   
如果等时同步模式 OB 的运行时间比一个数据循环 T_DC 要长，那么必须将输出延时一个应

用循环 (OB 6x)。 为此，在此模型中数据输出发生在数据输入之前。 
在第一个数据循环的执行窗口中将调用 SYNC_PI 和 SYNC_PO 指令（仅当有在应用循环因数 
> 1 时适用）。 
执行窗口是指可以调用 SYNC_PI 和 SYNC_PO 指令的时间段，即，在通过 PROFINET 传输循

环数据之后直到数据循环 T_DC 结束之前不久的时间。 
将在下一个数据循环或以下数据循环中执行 OB 6x 中的其它用户程序。

图中显示了从采集时间 (E) 到 IO 控制器中的处理 (V)，直到输出过程值 (A) 的这一段时间内，

应用循环因数为 2（应用循环 = 2 倍数据循环）时的信号顺序。 STEP 7 将计算延时时间。 在
此时间内，将在 PROFINET IO 上传输读取的输入数据。

该模型尤其适用于 OB 6x 中带有一个扩展用户程序的大型 I/O 组态。 使用这个模型，可在处

理输入数据和获取相应输出数据时具有更长的计算时间。

从“输入端子”到“输出端子”的固定处理时间为 TI + (应用循环因子 + 1) x T_DC + TO。 TI + 
(2 x 应用程序循环系数 + 1) x T_DC + TO 可作为一个过程响应时间而得到保证。
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组态等时同步模式 (S7-1500)

简介 
在以下新型 ET 200MP 分布式 I/O 系列的介绍中，模块的等时同步模式组态将作为一个 IO 设
备。 这一说明过程同样适用于其它分布式 I/O 系统（如，ET 200S 或 ET 200SP）。 
IO 控制器为 S7-1500 CPU。

要求

• 网络视图已打开。

• 已安装好 S7-1500 CPU（如，CPU 1516-3 PN/DP）。

• 安装有一个分布式 I/O 设备（如 IM 155-5 PN HF）并与 CPU 连接。

• 满足 IRT 组态的所有要求，即：

– CPU 的端口和 IM 互连。

– 将 IM 的 RT 类别设置为“IRT”（区域“高级选项 > 实时设置 > 同步”(Advanced options 
> Real-time settings > Synchronization)）。

步骤

要在 I/O 和用户程序之间创建等时同步连接，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中选择分布式 I/O 设备 (IM 155-5 PN HF)，然后切换到设备视图中。

2. 插入具有等时同步功能的 I/O 模块（模块扩展名为“HF”，如 DI 16x24VDC HF - 6ES7 
521-1BH00）。

3. 转至巡视窗口中所选 I/O 模块的“I/O 地址”(I/O addresses) 区域。

4. 在 I/O 地址区域中进行以下设置：

– 选择“等时同步模式”(Isochronous mode) 选项。

– 选择一个过程映像分区，如过程映像分区 1。
– 单击“已分配的组织块”(Assigned organization block) 下拉列表并单击“添加对

象”(Add object) 按钮。

将打开用于选择组织块的对话框。 
– 选择“同步循环”(Synchronous Cycle) OB 并选择“确定”(OK) 确认选择。

在自动编号分配的情况下，将生成 OB 61 并打开。 在巡视窗口选择“等时同步模

式”(Isochronous mode) 区域，然后可以继续直接设置应用循环和延时时间，并开始在

指令部分中对 OB 进行编程。 
5. 根据需要添加其它 IO 设备，连接并互连这些设备，同时修改组态和等时同步模式设置。

6. 要获取有关计算得出的带宽信息或调整发送时钟，请选择该子网并在巡视窗口中导航至同步
域管理的相应区域。
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组态等时同步模式

简介  
在以下新型 ET 200MP 分布式 I/O 系列的介绍中，模块的等时同步模式组态将作为一个 IO 设
备。 这一说明过程同样适用于其它分布式 I/O 系统（如，ET 200S 或 ET 200SP）。 
IO 控制器为 S7-300/400 CPU。

要求

• 网络视图已打开。

• 已安装好 S7-300/400 CPU（如，CPU 319-3 PN/DP）。

• 安装有一个分布式 I/O 设备（如 IM 155-5 PN HF）并与 CPU 连接。

• 满足 IRT 组态的所有要求，即：

– CPU 的端口和 IM 互连。

– 将 PROFINET 接口的同步角色设置为“同步主站”(sync master)（CPU 的属性中，区域

“PROFINET 接口 > 高级选项 > 实时设置 > 同步”(PROFINET interface> Advanced options 
> Real-time settings > Synchronization)）。

– 将 IM 的 RT 类别设置为“IRT”（区域“PROFINET 接口 > 高级选项 > 实时设置 > 同
步”(PROFINET interface > Advanced options > Real-time settings > 
Synchronization)）。

步骤

要在 I/O 和用户程序之间创建等时同步连接，请按以下步骤操作：

1. 选择该 CPU，在巡视窗口中导航至“中断 > 等时同步模式中断”(Interrupts > Isochronous mode 
interrupts) 区域。

2. 在网络视图中选择分布式 I/O 设备 (IM 155-5 PN HF)，然后切换到设备视图中。

3. 至少插入一个具有等时同步功能的 I/O 模块（模块扩展名为“HF”，如 DI 16x24VDC HF - 6ES7 
521-1BH00）。

4. 将过程映像分区分配给 I/O 模块（巡视窗口中，“I/O 地址”(I/O addresses) 区域）。
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5. 在设备视图或网络视图中选择该 IM 并在巡视窗口中导航至“PROFINET 接口 > 高级选项 > 等时
同步模式”(PROFINET interface > Advanced options > Isochronous mode) 区域。

– 选择“等时同步模式”(Isochronous mode) 选项。

– 如果要更改发送时钟或应用循环，请单击相应域旁的绿色链接。 将进入同步域，在此

可以集中更改这些设置。

– 对于 Ti/To 时间，可选择自动计算或手动设置 短时间。 只能通过手动设置更改 Ti/To 
值。

– 在模块的详细概览中： 为在等时同步模式中待操作的模块选择“等时同步模

式”(Isochronous mode) 选项。

6. 根据需要添加其它 IO 设备，连接并互连这些设备，同时修改组态和等时同步模式设置。

7. 要获取有关计算得出的带宽信息或调整发送时钟，请选择该子网并在巡视窗口中导航至同步
域管理的相应区域。

在子网上设置等时同步模式 (S7-1500, S7-1500T)

简介     
子网属性不仅包括同步域属性和 MRP 属性，还包括有等时同步模式设置的概述信息。

要求

组态了一个带有 IO 控制器和 IO 设备的 PROFINET IO 系统。 

步骤

要显示子网的等时同步模式属性，请按以下步骤操作：

1. 选择该子网。

2. 在属性中，选择“等时同步模式概况”(Overview of isochronous mode) 区域。

等时同步模式概览中的设置

CPU 选择子网中的 CPU（IO 控制器）

等时同步应用 选择一个分配到 IO 系统中所选 CPU 的 OB。
等时同步应用的详细信息  
应用循环 表示应用循环（数据循环的倍数）。 对于 S7-300/400，

可以在 CPU 属性中指定时间，而对于 S7-1500，则在等

时同步模式 OB 属性中指定时间。
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延时时间 表示系统时钟和开始等时同步模式中断 OB（如 OB 61）
之间的时间。

发送时钟 表示 IRT 或 RT 通信两个连续时间间隔之间的时间段。

IO 系统编号 表示分配到 OB 的 PROFINET IO 系统的编号。

过程映像分区 表示分配到 PROFINET IO 系统的所有过程映像分区编号。

OB 的 Ti/To 值  
自动计算 Ti/To 值 如果选择了该选项，STEP 7 就会计算适合在等时同步模

式中操作并指定给该 OB 的所有模块的一个 Ti 值和一个 
To 值。可参考 IO 设备/模块表格中的这些共用 Ti/To 值
（Ti/To 值 = 来自 OB）。

时间 Ti 读入等时同步输入数据的时间。

时间 To 输出等时同步输出数据的时间。

IO 设备/模块  
带有 Ti/To 值的表格： 在 IO 设备中，可以激活和禁用每个 /IO 设备/模块的等时

同步模式。 
Ti/To 值： 共有以下三种设置：

• 自动： 将自动计算 Ti/To。
• 手动： 可以编辑 Ti/To。
• 来自 OB： 将从 OB 获得 Ti/To 值。

Ti、To： 只有在选择了“手动”设置时才可以编辑。

TiMin/TiMax： Ti 的 短或 长时间。

ToMin/ToMax： To 的 短或 长时间。

时间间隔： 指定 Ti/To 值的时间间隔。

规则、要求和补充条件 (S7-1500, S7-1500T)

组态等时同步模式时需要注意的事项为：   
组态等时同步模式时需考虑以下事项。 
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组件和 PROFINET 接口 
• 等时同步模式只适用于集成在 CPU 中的接口。对于带有 2 个 PROFINET 接口的 S7-1500 

CPU，只有 X1 接口能用于等时同步模式。S7-1500-CP/S7-1500-CM 不支持等时同步模式。

• 仅当操作链中的所有组件均支持“等时同步模式”系统属性时，才能实现从“终端”到

“终端”的全等时同步模式。当在目录中进行选择时，请确保在模块的信息域中选中“等

时同步模式” (isochronous mode) 或“在等时同步模式中处理” (processing in isochronous 
mod) 条目。

• 如果在等时同步模式中操作一个 IO 设备（例如，已为其分配了同步从站角色），IO 设备

必须至少包含一个可在等时同步模式下操作的模块或子模块。

子网重叠的等时同步模式

• 子网重叠的等时同步模式当前不可用。

过程映像分区

• 等时同步 I/O 只能在过程映像分区中进行处理。如果不使用过程映像分区，将不能实现等

时同步一致的数据传送。由于 IO 设备数量的限制和 DP 系统上各过程映像分区的字节数

限制，因此需要监视是否超出组态的限值。

• 等时同步 I/O 的地址必须位于过程映像分区中。

• 等时同步 I/O 的过程映像分区也可以包含非等时同步 I/O。

• S7-300/400：每个等时同步模式中断 OB 或 IO 系统允许有多个过程映像分区。

• S7-1500：每个等时同步模式中断 OB 或 IO 系统只能有一个过程映像分区。只有相同 IO 
系统或相同等时同步模式中断 OB 的模块或子模块，才可以包含在相同的过程映像分区中。

时间

• 如果激活了等时同步模式，那么 IO 设备中由 STEP 7 计算得出的更新时间必须始终与发

送时钟相同。不能手动更改更新时间。

• 应用循环的时间限制为 32 ms。
• 等时同步模式中断 OB 的延时时间必须介于 0 和（数据循环 - 1 μs）之间。
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组态智能设备

智能设备的功能

智能设备的功能

CPU 的“智能设备”功能（智能 IO 设备）允许与 IO 控制器交换数据，因此可以将 CPU 用
作后续过程的智能预处理器。 智能设备作为 IO 设备链接到“较高级别”的 IO 控制器。

预处理由 CPU 中的用户程序处理。 在中央或分布式（PROFINET IO 或 PROFIBUS DP）IO 中
采集的过程值由用户程序进行预处理，并通过 PROFINET IO 设备接口提供给上一级工作站的 
CPU 或 CP。

“智能设备”的命名约定

在本文档的其它地方，将带智能设备功能的 CPU 或 CP 简称为“智能设备”（也即 "I-
device"）。
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智能设备的属性和优势

应用范围

智能设备应用范围

• 分布式处理

一个复杂的自动化任务可拆分为若干个较小的单元/子过程。 这使得过程处理起来较为容

易，因为子任务比较简单。

• 分离子过程

复杂、广泛分布且大规模的过程可通过使用智能设备分为几个带可管理接口的子过程。 必
要的话，这些子过程可存储在单个的项目中，这些项目随后可合并在一起形成一个主项

目。 
• 专有技术保护 (Know-how protection)

组件只能通过智能设备接口描述的 GSD 文件传送，而不能通过项目传送。 不能发布用户

程序的专有技术。

属性

智能设备属性

• 没有链接的项目

智能设备的创建者和用户可拥有完全独立的自动化项目。 项目之间的接口构成了 GSD 文
件。 从而允许通过标准化接口链接到标准 IO 控制器。

• 实时通信

通过 PROFINET IO 接口为智能设备提供确定性的 PROFINET IO 系统，因此支持 RT（实时

通信）。

优势

智能设备提供以下优势：

• 轻松链接 IO 控制器，无需附加软件工具。

• SIMATIC CPU 和标准 IO 控制器之间的实时通信。

• 通过将计算功耗分发到多个智能设备中，可降低单个 CPU 和 IO 控制器所需的计算功耗。

• 通过在本地处理过程数据降低通信负载。

• 处理单个 CPU 或项目中的子任务使得处理更加清晰。
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较高和较低级别的 IO 系统之间的数据交换

简介 
下面将显示较高和较低级别的 IO 系统之间的数据交换。

传送区

IO 控制器和智能设备之间使用传送区传递通信数据。 一个传送区中包含 IO 控制器和智能设

备之间一致交换的一个信息单元。 
应用程序传送区是连接到智能设备 CPU 的用户程序的接口。 输入在用户程序中进行处理，而

输出是此用户程序的处理结果。

下图显示了较高和较低级别的 IO 系统之间的数据交换。 通过编号说明其中的各种通信关系。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3774 编程和操作手册, 11/2022



① 较高级别的 IO 控制器和常规 IO 设备之间的数据交换

此时，IO 控制器和 IO 设备通过 PROFINET 交换数据。 

② 较高级别的 IO 控制器和智能设备之间的数据交换

此时，IO 控制器和智能设备通过 PROFINET 交换数据。

较高级别的 IO 控制器和智能设备之间的数据交换基于常规 IO 控制器/IO 设备关系。 
对于较高级别的 IO 控制器，智能设备的传送区表示预组态工作站的子模块。 
IO 控制器的输出数据为智能设备的输入数据。 类似地，IO 控制器的输入数据为智能设备的

输出数据。

③ 用户程序和传送区之间的传送关系

此时，用户程序和应用程序传送区交换输入和输出数据。
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④ 传送区和智能设备的 I/O 之间的传送关系

此组态当前不支持这种关系。 

⑤ 用户程序和智能设备的 I/O 之间的数据交换

此时，用户程序和中央/分布式 IO 交换输入和输出数据。 

⑥ 智能设备和较低级别的 IO 设备之间的数据交换

此时，智能设备与该 IO 设备交换数据。 通过 PROFINET 传送数据。 

组态诊断地址 (S7-300, S7-400)

简介     
为 PROFIBUS IO 分配诊断地址时，需确保为 IO 控制器和智能设备都分配有 IO 诊断地址。

诊断地址

IO 控制器中的诊断地址与智能设备中的诊断地址不同：

• IO 控制器中的诊断地址

IO 控制器通过分配给 IO 控制器的诊断地址，接收有关 IO 设备的状态或总线中断信息。

• 智能设备中的诊断地址

智能设备通过分配给智能设备的诊断地址，接收有关 IO 控制器的状态或总线中断信息。

指定了控制器-智能设备组态时，STEP 7 将为各 CPU 自动分配诊断地址。在下文中，将介绍

如何更改指定的诊断地址。 
提示信息：要获得为 CPU 分配的所有地址概览信息（含诊断地址），可选择所选 CPU 巡视

窗口中的“地址概览”(Address overview) 区域。 
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智能设备通信的诊断地址

在智能设备上，将以表格形式显示智能设备通信的诊断地址。诊断地址的标识符为 PLC 的名

称和带有 低子插槽编号的传输区域。通过上位 IO 控制器，为智能设备上 PROFINET 接口

的操作模式激活 PN 接口的参数分配时，将显示 PROFINET 接口及其端口的诊断地址。在该

表格中，可对已使用的诊断地址进行编辑。 

仅当 IO 控制器为 CPU 300/400 时，该表格才显示：

IO 控制器 诊断地址的显示

CPU 300/400 智能设备的局部地址

CPU 1200/1500 无显示

要求

• 必须打开并激活网络视图。

• 已创建了一个带有 IO 控制器和智能设备的 IO 系统。
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操作步骤     
要编辑智能设备通信的诊断地址，请按以下步骤操作：

1. 选择 IO 控制器或智能设备。

2. 在 I/O 通信表中，选择显示“智能设备”(I-device) 模式的行。

3. 在巡视窗口的“属性 > 智能设备通信 > 通信的诊断地址”(Properties > I-device communication 
> Diagnostics address of communication) 中，编辑诊断地址。

或：

1. 选择智能设备。

2. 在巡视窗口的“属性 > PROFINET 接口 > 模式 > 智能设备通信 > 通信的诊断地址”(Properties 
> PROFINET interface > Mode > I-device communication > Diagnostics address of 
communication) 中，编辑诊断地址。

可选择和编辑包含设备和控制器诊断地址值的域。 

更多信息

有关诊断地址的更多信息，请参见各 S7 CPU 的手册。 

组态智能设备

简介

通常，可有 2 种组态方式：

• 组态项目中的智能设备

• 组态用于其它项目或工程组态系统的智能设备。

使用 STEP 7，可以通过将已组态的智能设备导出到 GSD 文件，为其它项目或工程组态系统

组态一个智能设备。像处理其它 GSD 文件一样，将此 GSD 文件导入其它项目或工程组态系

统中。其中，用于数据交换的传送区存储在此 GSD 文件中。 

组态项目中的智能设备

1. 将一个 PROFINET IO 控制器从硬件目录拖放到网络视图中。

2. 将一个可组态为 IO 设备的 PROFINET IO 控制器从硬件目录拖放到网络视图中。将此设备组态
为一个智能设备（例如，CPU 319-3 PN/DP，FW 3.2）。

3. 为此这一智能设备选择 PROFINET 接口。

4. 在巡视窗口的区域导航中，选择“操作模式”(Operating mode) 条目，并选中“IO 设备”(IO 
device) 复选框。
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5. 现在便可在“已分配的 IO 控制器”(Assigned IO controller) 下拉列表中选择 IO 控制器。
一旦选择了 IO 控制器，这两台设备之间的网络连接和 IO 系统就将显示在网络视图中。 

6. 选择“由上位 IO 控制器对 PN 接口进行参数分配”(Parameter assignment of the PN interface 
by the higher-level IO controller) 复选框，可指定是由智能设备本身还是由上位 IO 控制器设
置接口和端口。
如果通过下位 IO 系统操作智能设备，则智能设备 PROFINET 接口的参数（如，端口参数）无
法通过上位 IO 控制器进行设置。 

7. 组态传送区。即智能设备与上位 IO 控制器进行数据交换所使用的 I/O 区域。此传送区位于区
域导航部分“智能设备通信”(I device communication) 中。

– 单击“传送区”(Transfer area) 列的第一个域。STEP 7 分配一个可以更改的默认名称。

– 选择通信关系类型。例如，为“控制器与设备的通信关系”(Controller-device 
communication relation) 选择 CD。

– 自动预设地址；可根据需要更改地址，并确定待一致传送的传送区长度。

8. 在区域导航中为每个传送区创建一个单独的条目。如果选择了其中一个条目，则可以调整传
送区的详细信息或对其进行更改和注释。
如果 CPU 支持此功能，则还可以激活“双向地址映射”(Bi-directional address mapping) 功能。
此时自动化地址区域将“反向”排列，故将对称地占用 CPU 输入和输出区域。 

通过 GSD 文件组态智能设备

如果在其它项目或其它工程组态系统中使用智能设备，请按上述步骤组态上位 IO 控制器和

智能设备。之后，需将该智能设备导出为 GSD 文件。在其它项目中，所生成的 GSD 文件代

表已组态的智能设备。

为此，需遵循“导出 GSD 文件 (页 3782)”中的说明。

说明

类型为“F-PS”的 PROFIsafe 传输模块

如果插入类型为“F-PS”的 PROFIsafe 传输模块，则在项目中不得将智能设备分配给一个 IO 控
制器。而必须导出 GSD 文件。使用该 GSD 文件可在其它项目中设置所有的 PROFIsafe 参数，

并通过 PROFIsafe 功能对 IO 控制器上的智能设备进行操作。

参见

将智能设备组态为共享设备 (页 3836)
IO 控制器的多重分配 (页 3784)
传送区域的创建规则 (页 3780)
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传送区域的创建规则

传送区域

传送区域表示智能设备与上位 IO 控制器进行数据交换所使用的 I/O 区域。传送区域位于导

航区域的“智能设备通信”(I device communication) 中。

组态传送区域时适用以下规则：

• 传送区域的 大长度为 1024 字节。 
• 每个输入传送区域形成一个子模块。所有输入传送区域的长度，即所有子模块（输入）的

数据长度不能超过 1440 字节。

• 每个输出传送区域形成一个子模块。所有输出传送区域的长度，即所有子模块（输出）的

数据长度不能超过 1440 字节。

在 TIA Portal 中组态传送区域时，未说明的内容：除了消息帧之外，子模块分别在发送方向

和接收方向具有 1 字节的消息帧标志。这些消息帧标志传输与消息帧有关的状态信息，例如

发送/接收的数据是否有效。 
消息帧标志对于 PROFINET 用户通常是不可见的，由系统进行管理。但是，如果传送区域过

长或过多，在编译组态期间可能会生成难以理解的错误消息。以下部分从技术角度对此进行

了说明。 

消息帧标志（IOPS 和 IOCS）
在 PROFINET 数据交换期间使用消息帧标志来诊断消息帧的状态。 
编码此消息帧质量的字节分配给输入和输出数据帧中的每个 I/O 模块或传送区域：对于 
PROFINET 而言，这表示 IO 提供方状态 (IOPS) 和 IO 消费方状态 (IOCS)。在这里，PROFINET 
区分数据提供方和数据消费方，而不区分输入和输出。该模型具有以下优势：状态信息不需

要 I/O 数据区域。  
提供方可以是：

• 将输出数据发送到 IO 设备或智能设备的 IO 控制器

• 将输入数据发送到 IO 控制器的 IO 设备或智能设备

消费方可以是：

• 从 IO 设备或智能设备接收其输入数据的 IO 控制器

• 从 IO 控制器接收其输出数据的 IO 设备或智能设备

该图显示了过程数据（消息帧）传输的同时，如何在相同方向传输 IO 提供方状态（1 字节 
IOPS）以及如何在相反的方向传输 IO 消费方状态（1 字节 IOCS）。 
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总结：传送一个传送区域的数据时，除了消息帧之外，在发送方向和接收方向还分别需要 1 
个字节。 

长传送区域示例

尽管看上去并没有超过 1440 字节的 大数据长度，以下组态仍会生成错误消息。这是因为

在组态的 I/O 地址区域中只有输入数据和输出数据的长度是可见的（不包含消息帧标志的“净

数据”）。 
此组态编译后的错误消息表明输入数据的数据长度为 1441 字节（包括消息帧标志），超过 
1440 字节的 大允许数据长度。 
尽管输入的地址区仅占用 1438 个字节，但由于每个传送区域在接收方向上的消息帧标志，

所需的数据长度要额外占据 3 个字节。因此，接收区域超过了 1440 字节的 大允许数据长

度。 
输出的地址区仅占用 4 个字节；因此，不会出现错误消息，并且没有指示消息帧标志的存

在。 

下表包括所有传输的数据（包括消息帧标志）。

传送区域/消息帧标志 长度（字节）(I/Q)
MyArea-Input-1 1000 (I)
MyArea-Input-2 438 (I)
MyArea-Output-1 1 (Q)
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传送区域/消息帧标志 长度（字节）(I/Q)
消息帧标志 MyArea-Input-1 1 (I) + 1(Q)
消息帧标志 MyArea-Input-2 1 (I) + 1(Q)
消息帧标志 MyArea-Output-1 1 (I) + 1(Q)
总输入数据长度（包括消息帧标志） = 1000 + 438 + 3 = 1441
总输出数据长度（包括消息帧标志） = 1+ 3 = 4

将智能设备导出为 GSD 文件

简介

如果在其它项目中使用智能设备，或在其它工程组态系统中使用智能设备，则需将该智能设

备导出为 GSD 文件。该 GSD 文件中包含智能设备描述信息，随后再导入新项目中并使用。

要求

• 在智能设备中，已组态智能设备通信和传输区域。

• 硬件变更已编译。

操作步骤 
要将智能设备导出为 GSD 文件，请按以下步骤操作：

1. 在硬件和网络编辑器中，选择智能设备或 PROFINET 接口。

2. 在巡视窗口的 PROFINET 接口“操作模式 > 智能设备通信”(Operating mode > I-device 
communication) 中，选择“导出”(Export) 命令。将智能设备导出为 GSD 文件对话框随即打
开。
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3. 此时，可指定典型智能设备的名称和说明，并更改 GSD 文件的存储路径。 

标识：这里的标识是指一个文本信息，将作为 GSD 文件的部分文件名。该标识用于快速识别 
GSD 文件。系统默认设置为，当前项目的 PLC 名称。

说明

后期将 GSD 文件导入另一项目中时，每个导入的智能设备都将创建一个新的标识，作为

硬件目录中的新条目。如果该标识在硬件目录中已存在，则系统仅将该智能设备添加为

已有智能设备的其它版本。 
说明：在此，可对说明信息进行编辑。将 GSD 文件导入其它项目中后，该文本将显示硬件目
录中智能设备的“说明”(Description) 框内。系统默认设置为，当前项目的 PLC 说明。 
路径：在此，可输入 GSD 文件的存储位置。请选择一个易于记忆的路径。

4. 单击“导出”(Export) 按钮。将智能设备将导出为一个 GSD 文件。

此时，已将智能设备导出为 GSD 文件，可在其它项目中使用。

所导出 GSD 文件的名称组成

由于 GSD 文件名称具有特定命名规则，因此用户无法自由选择该名称。导入 GSD 文件后，用

户只能更改硬件目录中所查找到的部分智能设备名称。在以下示例中，对所导出 GSD 文件

的名称结构进行了说明：

智能设备所导出的 GSD 文件的名称，如下所示：

"GSDML-V2.32-#Siemens-PreConf_PLC_23-20170208-140313.xml"

名称组成 是否可编辑？ 说明

GSDML - 智能设备各 GSD 文件的起始字符串

V2.32 - GSDML 框架的版本

Siemens - 制造商

PreConf - 所导出 GSD 文件的标识符
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名称组成 是否可编辑？ 说明

PLC_23 √ 设备标识可更改导入到其它项目的硬件目录后，该智

能设备位于此名称下方。

20170208 - 日期格式的标识符版本信息，“年-月-
日”(YYYYMMDD)。该系统数据仅供参考。

140313 - 时间格式的版本标识符，“小时-分钟-秒
钟”(hhmmss)。UTC 系统时间仅供参考。 

.xml - 文件扩展名

在其它项目中导入所导出的 GSD 文件

通过安装“此处所述”的 GSD 文件，可导入已导出智能设备的 GSD 文件。在“选项 > 管理

通用站描述文件 (GSD) > 已安装的 GSD”(Options > Manage general station description files 
(GSD) > Installed GSDs) 中，选择智能从站的 GSD 文件并进行安装后，在硬件目录的“其它

现场设备 > PROFINET IO”(Additional field devices > PROFINET IO) 中，该智能设备将位于导

出对话框内指定为标识的名称下方。在硬件目录中，同名的智能设备将设置为同一设备的不

同版本。在文件名中，可使用版本标识符对这些版本进行标识，也看通过不同的描述信息进

行标识。要显示这些版本，可在选择智能设备后使用“版本”(Version) 下拉列表。

所选择的智能设备可拖放到组态中，与硬件目录的其它设备相同。

GSD 文件通常与项目一同保存。即，与设备显示有关的所有信息（包含符号）也将包含在所

保存的项目中。

参见

组态智能设备 (页 3778)

IO 控制器的多重分配

简介

如果 S7-1500 PLC 中多个 PROFINET IO 接口带有智能设备功能，则可将多个 IO 控制器分配

给该设备。

在 STEP 7 V14 及以上版本中，一个智能设备可查看多个上位 IO 控制器：在网络视图中，此

类设备处将显示“多个分配”(Multiple assignment) 连接。
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带有智能设备功能的 PROFINET IO 接口的示例：

• S7-1500 CPU，尤其是带有两个 PROFINET IO 接口的 CPU（如，CPU 1518-4 PN/DP 和 CPU 
1517-3 PN/DP 在接口 X1 和 X2 处支持 PROFINET IO（和智能设备功能））

• CM 1542-1
在下文中，介绍了多重分配的影响。 

组态一个设备，并分配给多个 IO 控制器

在以下章节中，将使用一个组态示例介绍将一个智能设备分配给多个 IO 控制器的影响。

1. 将多个 PROFINET IO 控制器（如，CPU 1518-4 PN/DP）从硬件目录拖放到网络视图中。

2. 将一个可组态为 IO 设备的 PROFINET IO 控制器，从硬件目录拖放到网络视图中（如，CPU 
1518-4 PN/DP）。或者，将一个 CM 1542-1 插入该站内，并将该 PROFINET 接口组态为 IO 设
备。

3. 选择模块的 PROFINET 接口。

4. 在巡视窗口的区域导航中，选择“操作模式”(Operating mode) 条目，并选中“IO 设备”(IO 
device) 复选框。

5. 现在便可在“已分配的 IO 控制器”(Assigned IO controller) 下拉列表中选择 IO 控制器。 
6. 对于其它 PROFINET 接口，重复步骤 3 和 4。

选择 IO 控制器或 IO 控制器的 PROFINET IO 接口时，网络视图中将立即显示两个设备间的网
络和 IO 系统。 
为另一个 IO 控制器分配其它 PROFINET IO 接口时，设备中将立即显示“多重分配”(Multiple 
assignment) 连接，而非上位 IO 控制器的名称。
单击该链接，将显示已分配 IO 控制器的选择列表，单击其中一个控制器选择该设备。

使用过唯一的 ID 选择设备或 IO 系统且 CPU 配备有多个 PROFINET IO 接口时，其它设置（IO 
接口的其它参数分配、传输区的组态）将不受该功能扩展影响。 
如果仅将接口分配给了一个 S7 子网，则该子网上存在多个 IO 系统。

单击该子网，将显示待高亮突出显示的 IO 系统选择列表。
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使用智能设备的约束

限制条件 
使用智能设备时，在某些情况下必须考虑一些约束。 

带宽

已组态传送区的地址数量影响智能设备的可用带宽。 
传送区带宽 + 下一级的 IO 系统带宽 =智能设备上使用的总带宽 
如果传送区地址空间过大，将导致下一级的 IO 系统带宽不足而无法快速更新。 
提示：保持传送区地址空间尽可能的小。 

RT 和 IRT 通信规则

带有智能设备的 IO 系统也适用于建立使用 RT 通信的实时应用。以下将需要一个层级系统，

其中包含分配了智能设备的上一级 IO 控制器（上一级 IO 系统）。而 IO 设备反过来也会分

配给智能设备（下一级 IO 系统）。以下规则适用：

上一级和下一级的 IO 系统均支持 RT 通信。可同时在这两种 IO 系统中使用 RT 通信。

IRT 通信可与 RT 通信结合使用。但是，IRT 通信不能同时用于这两种 IO 系统。 
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示例：

• 如果智能设备上激活了“上一级 IO 控制器上 PN 接口及其端口的参数分配”(Parameter 
assignment for the PN interface and its ports on the higher-level IO controller) 选项，则

可以在 RT 类别为“IRT”的上一级 IO 控制器上运行智能设备。在这种情况下，智能设备的

下一级 IO 系统将无法进行 IRT 通信。

• 如果智能设备上禁用了“上一级 IO 控制器上 PN 接口及其端口的参数分配”(Parameter 
assignment for the PN interface and its ports on the higher-level IO controller) 选项，则

可以在 RT 类别为“RT”的上一级 IO 控制器上运行智能设备。下一级 IO 系统将可以进行 IRT 
通信。 

如果在 RT 类别为“RT”的 IO 系统上组态智能设备，则无法设置奇数发送时钟。

数据访问规则 
• 当智能设备处于 RUN 模式时，上一级 IO 控制器可以访问传送区。

• 只可访问智能设备 CPU 中的应用程序传送区：

– 如果上一级的 IO 控制器处于 RUN 模式，则可访问输入应用程序传送区。

– 可访问输出应用程序传送区，而与上一级的 IO 控制器的运行状态无关。

IP 地址参数和设备名称

就像任何其它 IO 设备一样，智能设备也需要 IP 地址参数/设备名称才能通过 PROFINET 进行

通信。IP 地址参数包含以下三部分：IP 地址、子网掩码和路由器（网关）地址。 
可通过项目或直接在设备上这两种方式来为智能设备分配 IP 地址参数/设备名称。

在项目中设置 IP 地址/设备名称：

• 组态时，在 STEP 7 的智能设备项目中分配固定的 IP 地址参数/设备名称。这是标准方法。
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在设备上设置 IP 地址/设备名称：

• 通过 DCP 分配 IP 地址参数/设备名称：通过 DCP（Discovery and Configuration Protocol，
发现与配置协议）分配 IP 地址参数/设备名称。可以两种方式执行：

– 使用 SINEC PNI Basic 或 STEP 7 等调试工具（通过可访问的设备）。

– 通过上一级的 I/O 控制器。

• 通过用户程序分配 IP 地址参数/设备名称：在智能设备 CPU 的用户程序中分配 IP 地址参数

（通过指令“IP_CONFIG”）。

说明

拓扑图解

如果直接在设备上调整智能设备的设备名称和 IP 地址参数，则此智能设备可在拓扑编辑

器中显示多次。 

诊断和中断特性

诊断和中断特性       
S7 CPU 具有大量诊断和中断功能，例如可以报告错误/故障或底层 IO 系统故障。 这些诊断

报警降低了停机时间，并简化了问题定位和排除。 

在上位 IO 控制器和智能设备上诊断智能设备

上位 IO 控制器和智能设备 CPU 中包含有以下机制用于诊断相应伙伴的状态：

• 插/拔中断 OB (OB 83)，适用于“子模块恢复”中断

• 程序执行错误 OB (OB 85)，适用于过程映像传输错误（仅于 S7-300/400）
• 机架故障 OB (OB 86)，适用于扩展单元、IO 系统或分布式 I/O 设备故障（站故障、站恢复）

• I/O 访问错误 OB (OB 122)，可用于 S7-1500
• 本地故障排除（仅 S7-1500）

说明

IO 的诊断报警可在智能设备 CPU 的用户程序中处理，并通过传送区从此处传送到上位 IO 
控制器。
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运行状态更改以及站故障/站恢复

在下表中，列出了各 CPU（智能设备和 IO 控制器）发生运行状态变更或故障时，对其它 CPU 
造成的影响。

请注意，对传输区进行直接 I/O 访问而导致出错（例如，其它 CPU 转入 STOP 状态）时，

S7-1500 CPU 将调用 OB 122（如果存在）。 但与 S7-300/400 CPU 不同之处在于：如果 OB 
122 不存在，则 CPU 不会转入 STOP 状态。 使用 S7-1500 CPU，还可在发生错误的块内进

行本地故障排除。 在表格中通过缩写“调用 OB 122”对这种情况进行了标识。
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事件

初始状态 事件 智能设备响应 上位控制器的响应

两个 CPU 均处于 RUN 
操作状态（上位 IO 控
制器和智能设备）。

智能设备 CPU 切换到 STOP 模
式。

/ S7-300/400/1500： 使用

指令 UPDAT_PI 或 
UPDAT_PO 更新过程映像

时，RET_VAL 中的错误代

码。

如果直接访问智能设备的

传输区域，将调用 OB 122
（S7-1500 可选）。 
S7-300/400： 如果组态了

发生 I/O 访问错误时调用 
OB85，则系统将在过程映

像传输到智能设备时调用 
OB 85。

智能设备 CPU 处于 
STOP 模式，而上位 
IO 控制器处于 RUN 模
式。

智能设备 CPU 正在启动。 S7-300/400/1500： 调用 
OB 100（启动）。 
访问上位 IO 控制器的输入传

输区时，调用 OB 83。
在调用 OB 83 之前，如果在

直接访问上位 IO 控制器的输

入传输区时发生访问错误： 
调用 OB 122。
S7-300/400：  如果组态了

发生 I/O 访问错误时调用 
OB85，则在调用 OB 83 之
前，系统将在过程映像传输

到上位 IO 控制器时继续调

用 OB 85。

S7-300/400/1500： 调用 
OB 83： 访问智能设备的

所有传输区时。

调用 OB 83 之前，如果对

智能设备的传输区进行直

接访问，将继续调用 
OB 122。
S7-300/400：  如果组态

了发生 I/O 访问错误时调

用 OB85，则在调用 OB 
83 之前，系统将在过程映

像传输到智能设备时继续

调用 OB 85。
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初始状态 事件 智能设备响应 上位控制器的响应

两个 CPU 均处于 RUN 
模式（上位 IO 控制器

和智能设备）。

上位 IO 控制器切换到 STOP 
模式。

S7-300/400/1500： 使用指

令 UPDAT_PI 或 UPDAT_PO 
更新过程映像时，RET_VAL 
中的错误代码。

如果对上位 IO 控制器的输入

传输区进行直接访问，将调

用 OB 122。
注： 仍可访问输出传送区。

S7-300/400： 如果组态了

发生 I/O 访问错误时调用 
OB85，则系统在将输入传

输区中的过程映像传输到上

位 IO 控制器时调用 OB 85。

/

上位 IO 控制器处于 
STOP 模式，智能设备 
CPU 处于 RUN 模式。

上位 IO 控制器启动。 S7-300/400/1500： 访问上

位 IO 控制器的输入传输区

时，调用 OB 83。
调用 OB 83 之前，如果对上

位 IO 控制器的输入传输区进

行直接访问，将继续调用 
OB 122。 
S7-300/400： 如果组态了

发生 I/O 访问错误时调用 
OB85，则系统在将输入传

输区中的过程映像传输到上

位 IO 控制器时调用 OB 85。

调用 OB 100（启动）。
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初始状态 事件 智能设备响应 上位控制器的响应

两个 CPU 均处于 RUN 
模式（上位 IO 控制器

和智能设备）。

例如，由于总线中断导致的

智能设备站故障。

S7-300/400/1500： 如果智

能设备在没有连接总线时继

续运行： 调用 OB86（站故

障）。

使用指令 UPDAT_PI 或 
UPDAT_PO 更新过程映像

时，RET_VAL 中的错误代

码。

如果对上位 IO 控制器的传输

区进行直接访问，将调用 
OB 122。 
S7-300/400： 如果组态了

发生 I/O 访问错误时调用 
OB85，则系统在将传输区

中的过程映像传输到上位 IO 
控制器时调用 OB 85。

S7-300/400/1500： 调用 
OB86（站故障）。

使用指令 UPDAT_PI 或 
UPDAT_PO 更新过程映像

时，RET_VAL 中的错误代

码。

如果直接访问智能设备的

传输区域，将调用 OB 
122。
S7-300/400： 如果组态了

如果发生 I/O 访问错误则调

用 OB85，则系统将在传

输区域中的过程映像传输

到智能设备时调用 OB 85。

两个 CPU 均处于 RUN 
模式（上位 IO 控制器

和智能设备）。 
IO 控制器与智能设备

之间的通信连接中断

（总线中断）。

重新建立 IO 控制器和智能设

备之间的总线连接，且再次

在使用数据流量中记录智能

设备。

S7-300/400/1500： 请注

意，该表格下方列出了智能

设备通电后需特别注意的相

关事项。

调用 OB 86（站恢复）。 
访问上位 IO 控制器的输入传

输区时，调用 OB 83。
调用 OB 83 之前，如果对上

位 IO 控制器的输入传输区进

行直接访问，将继续调用 
OB 122。 
S7-300/400： 如果组态了

发生 I/O 访问错误时调用 
OB85，则系统在将输入传

输区中的过程映像传输到上

位 IO 控制器时调用 OB 85。

S7-300/400/1500： 调用 
OB86（站恢复）。 
调用 OB 86 之前，如果对

智能设备的传输区进行直

接访问时，将继续调用 
OB 122。
S7-300/400： 如果组态了

如果发生 I/O 访问错误则调

用 OB85，则系统将在传

输区域中的过程映像传输

到智能设备时调用 OB 85。
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说明

启动智能设备时的特殊功能

与 IO 控制器中 IO 设备的站恢复报警（通过调用 OB86 保护）不同，智能设备中上位 IO 控
制器的站恢复报警分为 2 部分： 
1. 调用 OB 86： 将智能设备的输出设置为初始值。 但输入值尚未生效，它们第一次生效于在上

位 IO 控制器中打开 OB86 时。

2. 对每个输入传输区调用 OB 83。 通过此次调用，将显示输入传输区的有效性。 直到对该输入
传输区域的 OB 83 结束后，智能设备的启动才将完成。 在以下情况下此步骤将延迟执行或根
本不发生：

– 上位 IO 控制器处于 STOP 模式： 当上位 IO 控制器从 STOP 转换为 RUN 模式之后，才将调
用 OB 83。

– 例如，由于拓扑错误等原因引起的同步主站故障，将导致 IRT 通信故障： 重新建立 IRT 通
信之前，将不会启动 OB 83。 

参见

插入/删除模块中断组织块 (OB 83) (页 1091)
机架故障组织块 (OB 86) (页 1103)
I/O 访问错误组织块 (OB 122) (页 1126)
优先等级错误组织块 (OB 85) (页 1098)

智能设备的在线诊断

智能设备在线诊断与“常规”IO 设备的在线诊断基本类似。 

通过在线显示诊断状态

上线时，将根据所选设备收到下列信息的部分或全部： 
• 如果选择了较高级别的 IO 控制器：

智能设备的诊断状态将显示在项目导航“分布式 I/O”文件夹中的 IO 控制器下方。 在项目

导航中的这个智能设备下方不会任何诊断状态。 
• 选择了为此 IO 控制器分配的智能设备。

在项目导航中显示此智能设备的诊断状态。 项目导航“分布式 I/O”文件夹中的 IO 控制器

下方不会此智能设备的诊断状态。 
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“在线和诊断”视图

将根据在线时以及诊断视图中所选择的设备，收到下列信息的部分或全部：

• 选择了较高级别的 IO 控制器并在线连接了此设备：

“在线和诊断”视图显示较高级别 IO 控制器的智能设备诊断数据。 对应于“常规”IO 控制

器。

• 选择了为此 IO 控制器分配的智能设备并在线连接了此设备。

“在线和诊断”视图在本地视图中显示智能设备诊断数据，即智能设备视图。 对应于“常

规”IO 设备。 

可访问设备列表中的显示

在可访问设备列表中，智能设备显示为“常规”CPU。 

在智能设备 CPU 的用户程序中禁用智能设备

如果在 STEP 7 中将 CPU 的 PROFINET 接口组态为智能设备，则当 CPU 状态由 STOP 转换为 
RUN 之后，智能设备功能将激活。如果此情况下无法访问上位 IO 控制器，则智能设备 CPU 
会使用其 ERROR LED 指示错误。

自 S7-1500/ET 200SP/ET 200pro CPU 固件版本 V2.9 起，可在智能设备 CPU 的用户程序中本

地禁用或启用智能设备功能。为此，可使用“D_ACT_DP”指令。禁用智能设备功能后，智能

设备 CPU 不会再使用其 ERROR LED 指示错误。

对于固件版本为 V3.0 及更高版本的 S7-1500 CM 1542-1，可在 CPU 内部 PROFINET 接口使

用用户程序来启用/禁用此功能。

应用选项

从制造商的角度看，这可提供大量的系列生产选项。但每一交付的机器都只包括一种所选选

项组合。所有可能的选项均可由制造商组态为智能设备，从而可创建和维护拥有所有可能选

项的通用用户程序。 
举例来说，并非每个机器中都需要用于实施生产线控制的上位 IO 控制器。在这种情况下，用

户程序会使用指令“D_ACT_DP”禁用智能设备 CPU 中的智能设备功能（例如在启动期间）。

下图显示的是两条生产线的示意图。两个 CPU 均采用智能设备组态且运行相同的用户程序。

生产线 1 中的 S7-1500 CPU 组态为智能设备，由上位 IO 控制器控制；生产线 2 中的 S7-1500 
CPU 禁用了智能设备功能，没有上位 IO 控制器。
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① 上位 IO 控制器

② ... 控制生产线中的智能设备 CPU S7-1500
③ 在该 CPU 的用户程序中启用了智能设备功能

④ 在该 CPU 的用户程序中禁用了智能设备功能

⑤ IO 设备

其它应用还包括协调运输车等。 
当运输车临时停在站点区域时，将由上位 IO 控制器进行监控。而当运输车驶出站点时，便

不受上位 IO 控制器监控。由于允许运输车在站点外运行，因此缺失 IO 控制器并不会指示错

误消息。 

要求

• 将 CPU 作为一个或多个 IO 控制器上的智能设备运行，或已将 CPU 组态为智能设备（已

选中相应 PROFINET 接口“操作模式”(Operating mode) 区域的“IO 设备”(IO device) 复选

框）。

• 使用“D_ACT_DP”指令禁用智能设备功能。可使用同一指令再次启用智能设备功能。

在 PROFINET 接口禁用智能设备功能

说明

仅当智能设备不受上位 IO 控制器控制时，方可禁用智能设备 CPU 中的智能设备功能。
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使用“D_ACT_DP”指令禁用智能设备功能： 
• 参数 LADDR：相应 PROFINET 接口的“Hw_Device”类型系统常量的符号名称或硬件 ID
• 参数 MODE = 2 
结果：CPU 无法再与上位 IO 控制器进行数据交换。仅当已在智能设备 CPU 的用户程序中启

用智能设备功能后，方可再次访问上位 IO 控制器。

如果已在 IO 控制器上激活的智能设备自行禁用，则之前在网络中建立的智能设备与 IO 控制

器之间的所有应用关系 (AR) 均会终止，这意味着连接将不复存在。

• IO 控制器端会指示 IO 设备故障。 
• 在智能设备 CPU 的诊断缓冲区中，会显示“IO 设备用户禁用”(IO device user disable)，并

提示关联 PROFINET 接口或 IO 控制器名称的相关信息。

在 PROFINET 接口启用智能设备功能

启用未激活的智能设备功能同样使用指令“D_ACT_DP”： 
• 参数 LADDR：相应 PROFINET 接口的“Hw_Device”类型系统常量的符号名称或硬件 ID
• 参数 MODE = 1
结果：启用后，智能设备可与上位 IO 控制器进行数据交换。 
如果至少有一个 IO 控制器缺失或连接不存在，则会在智能设备 CPU 的诊断缓冲区中输入“硬

件组件已移除或缺失”(Hardware component removed or missing)。 

说明

临时访问错误

在用户程序中启用智能设备功能可能导致临时访问错误“硬件组件中存在 I/O 数据故障”(I/O 
data failure in hardware component)，原因可能是 IO 控制器尚未声明数据有效，便已允许

访问智能设备的 I/O 数据。

此类消息属于传入和传出错误事件，可忽略。 
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运行期间更改 IO 设备

扩展站 — 运行期间更改 IO 设备 (S7-300, S7-400, S7-1500)

在扩展站中，使用在操作期间更改 IO 设备（“更改伙伴端口”）。

下图给出了带有扩展系统和几个扩展单元的自动化单元。           

图 1-130 在扩展站中更改 IO 设备（伙伴端口）

适用条件         
在运行期间使用更改的 IO 设备实现扩展系统时应该遵守下列几点规定：

• 按照组态中的默认设置，必须取消激活所有扩展单元的 IO 设备。

• 在任何时间，只能有一个扩展单元运行，即只能激活一个扩展单元的 IO 设备。 在激活一

个扩展单元的 IO 设备之前，其它扩展单元的所有 IO 设备必须取消激活或者禁用。 可以

通过“D_ACT_DP”指令来实现。

• 必须创建到此扩展单元及其 IO 设备的物理连接，以便激活扩展单元。 然后接通 IO 设备

（通电）。 同时，必须使用“D_ACT_DP”在用户程序中激活此扩展单元的所有 IO 设备。
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• 在出现“IO 设备激活”消息后，通过使用“直接 I/O 访问”命令可访问 IO 设备。

• 在快开始 OB 1 循环时，尽量通过调用指令“D_ACT_DP”来激活和禁用 IO 设备。

运行期间更改 IO 设备的应用领域

可以使用 PROFINET 的“运行期间更改 IO 设备（更改伙伴端口）”功能，例如更换自动机

械装置的工具。 以下给出了一些典型的工具：

• 焊枪和

• 生产部件的夹持工具。

说明

在操作期间更改的 IO 设备的数量（“更改伙伴端口”） — 扩展单元的数量

如果希望实现 短的工具交换时间，必须遵守下列几点规定，具体取决于正在使用的 CPU 
或 CP：
• 只有那些已经使用 PROFINET 的“优先化启动”功能进行组态的 IO 设备才能运行在优先化

方式中。 用此 PROFINET 功能进行组态的 IO 设备的数量受到限制。

• 同时只能启用特定数量的 IO 设备（具体数量取决于指令“D_ACT_DP”的可用资源）。 因此
扩展单元不会包含多于这一数量的 IO 设备。 如果在一个扩展单元中运行多个 IO 设备，那
么 IO 设备必须逐个启动，所用的时间也相应更长。

示例： 通过优先化启动，S7 CPU 319-3 PN/DP 多可操作 32 个 IO 设备，“D_ACT_DP”指
令可同时激活 8 个 IO 设备。

因此，为实现预定的 优应用，扩展单元的 IO 设备不应该超过 8 个，所有更改扩展单元

中的 IO 设备不应该超过 32 个。

互连的限制

在下列情况中，不能与一个伙伴端口进行互连：

• 伙伴端口没有合适类型的电缆。 在此情况下，必须插入目录中的介质转接器。

• 伙伴端口被锁定（禁用）。

• 将要互连的两个端口属于同一个接口（只能从站的不同接口互连端口）。 
• 正在尝试使用无冗余功能的模块创建环形连接。

• 将要互连的两个端口属于不同的以太网子网。

• 无法直接使用“在操作期间更改 IO 设备”（“更改伙伴端口”）功能对 IO 控制器 
PROFINET 接口的端口进行组态。
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在扩展系统中组态扩展单元 (S7-300, S7-400, S7-1500)

在扩展系统中组态扩展单元    
要在扩展系统中组态多个扩展单元，请执行以下步骤：

1. 照常组态硬件配置，首先考虑对应于要作为常规 IO 设备的更改伙伴的 IO 设备。

2. 在巡视窗口中，打开要用来操作更改的 IO 设备（更改伙伴端口）的端口的属性。

3. 在“常规 > PROFINET 接口 > 高级设置 > RJ45 100 Mbit 端口 [Xn Pm] > 端口互联”(General > 
PROFINET interface > Advanced settings > RJ45 100 Mbit Port [Xn Pm] > Port 
interconnection) 中，选择“其它伙伴”(Alternative partner) 复选框。

4. 如“互联端口”章节所述，在表中插入其它伙伴。

参见

通过更改伙伴端口互联端口 (页 3799)
优化启动时间 (页 3801)

通过更改伙伴端口互联端口

要求    
• 所有涉及到的设备均支持拓扑组态

• IO 控制器、更改的 IO 设备（扩展单元）以及更改的 IO 设备赖于运行的交换机（扩展系

统）必须支持此功能。

• 必须使用支持 PROFINET 的“优先化启动”功能的交换机（例如从 SCALANCE X200IRT 系
列开始）连接扩展单元。

示例

• IO 控制器：CPU 416-3 PN/DP、CPU 1516‑3 PN/DP
• 扩展系统：Scalance X-200IRT
• 扩展单元（更改 IO 设备）：例如：2 x ET 200pro (IM 154-4)
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操作步骤

在这一步骤描述中，假设组态与上述示例中的组态相匹配。要互连端口，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中互相连接设备的所有 PROFINET 接口。

2. 在网络视图或设备视图中，选择希望互连端口的扩展系统 (Scalance X200 IRT)。
3. 在巡视窗口中打开设备属性。

4. 在“属性 > PROFINET 接口 > 高级设置 > RJ45 100 MB 端口 [Xn Pm] > 端口互连”(Properties 
> PROFINET interface > Advanced settings > RJ45 100-megabit port [Xn Pm] > Port 
interconnection) 下，从“伙伴端口”(Partner port) 下拉列表中选择 CPU（IO 控制器）的伙伴
端口。
互连 CPU 的端口和扩展系统 (Scalance)。

5. 仍然选中扩展系统：对于其它未连接的端口，选择 IO 设备的伙伴端口： 
– 选中“其它伙伴”(Alternative partner) 复选框。

将显示一个伙伴端口表。

– 在该表中，单击行 <添加其它伙伴...> 打开下拉列表。

下拉列表中列出了所有设备及其未连接的端口，以供选择。 
– 选择第一个扩展单元的端口。

– 单击表中的下一行并选择另一个伙伴端口。 
– 重复以上步骤，直到在表中记录了所有需要的伙伴端口。

说明

使用 CP 1243-1 (WAN-CP)
使用具有 CP 1243-1 的 CPU S7-1200 时，过程与上面相同，只是使用 CP 的以太网接口代替 IO 
控制器的 PROFINET 接口。

说明

工具变换器项目中将 PROFINET 组态导出为 CAx 文件

如果在 PROFINET 组态选择复选框“其它伙伴”(Alternative partner)，必须在导出 CAx 文件

时遵循以下说明：在导出过程中，不支持“其它伙伴”(Alternative partner) 设置。即，该设

置或拓扑连接将在后期的重新导入过程中丢失。

互连多台 IO 设备，在操作过程中更换 IO 设备 
在扩展单元上组态 IO 设备，这些 IO 设备可以通过在操作期间更改的 IO 设备（备用伙伴）的

端口，与这些更改的 IO 设备进行互连。即这些互连的 IO 设备上没有更改的伙伴端口。 
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删除伙伴端口

要删除在操作过程中更改的伙伴端口互联，请遵循以下步骤：

1. 在其它伙伴表中，单击包含待删除其它伙伴端口的行，并打开伙伴端口的下拉列表（黑色三
角形）。

2. 从列表中选择“任意伙伴”(Any partner)。
其它伙伴端口即从表中删除。 

参见

什么是优先化启动？ (页 3801)

优化启动时间

什么是优先化启动？

定义 
优先启动（也称“快速启动”）是一种 PROFINET 功能，用于在支持 RT 和 IRT 通信的 
PROFINET IO 系统中加速 IO 设备的启动。在以下情况下，该功能缩短了所组态 IO 设备恢复

用户数据周期性交换所需的时间：

• 在电源电压已经返回后

• 在站已经返回后

• 在 IO 设备已经启动之后

优点

PROFINET 的“优先启动”功能可使得 PROFINET IO 可以应用于已经永久更换了机器部件或

工具以及 IO 设备的情况。通过此优先启动，重新启动的预定进程之间的等待时间（几秒钟）

缩短为 小。这加速了带可拆卸 IO 设备的生产进程，例如工具变换器应用场合，并能大幅

提高生产能力。 
PROFINET 的“优先启动”功能可大幅提升下列应用场合的性能：在“通电”之后或站故障/
站恢复之后要求 IO 设备具有快速启动时间，或者在启动 IO 设备时。
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属性

使用 PROFINET 的“优先启动”功能可实现下列属性。

• IO 设备（分布式 I/O）的通信准备就绪的时间 小仅为 500 ms。
• 可以对具有 RT 和 IRT 通信功能的 IO 设备（分布式 I/O）使用优先启动。

启动时间 
具有 PROFINET 的“优先启动”功能的 IO 设备（分布式 I/O）的启动时间长度取决于下列几

点： 
• 使用的 IO 设备（分布式 I/O）

• IO 设备（分布式 I/O）的 IO 结构

• IO 设备（分布式 I/O）所使用的模块

• 所使用的 IO 控制器

• 所使用的交换机

• 端口设置

• 电缆

• IO 设备组态的 RT 类别

说明

首次启动后的优先启动

第一次组态 IO 设备后且首次启动 PROFINET IO 系统时，总是提供 IO 设备的优先启动性能。

即使对于备件或复位为出厂设置时，第一次启动对于各自组态的 IO 设备而言也是一次标准

启动。

说明

在下列情况下，尽管使用了优先启动，启动时间也高达 8 秒： 
• 断开某个 IO 设备，并在 8 秒内重新连接。

• 在扩展点上，可将多个物理 IO 设备作为具有某个设备名称和某个 IP 组态的 IO 设备停放（例
如，自动化传送系统的扩展点）。

如果要实现 500 ms 的 短启动时间，必须执行下列操作：

• IO 设备的端口设置

• 根据互连的 PROFINET 设备进行接线

• 用户程序中采取的具体措施
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设置优先化启动

要求

只有在下列情况下才能对 IO 设备（分布式 I/O）启用 PROFINET 的“优先化启动”功能： 
• 在启动期间，使用的 IO 控制器可优先化所选的 IO 设备。

• 使用的 IO 设备支持优先化。

说明

优先化启动

在加速启动（优先化启动）的情况下，如果希望实现 短的启动时间，在设置 PROFINET 接
口和布线时必须遵循特定的条件。

步骤

1. 在网络视图或设备视图中选择要加速启动的 IO 设备。

2. 在巡视窗口中打开 IO 设备属性。

3. 选择“PROFINET 接口 > 高级选项 > 接口选项”(PROFINET interface > Advanced options > 
Interface options)。

4. 选择“启用优先化启动”(Enable prioritized startup) 复选框。

5. 将组态下载到 IO 控制器。

注：

对于可选择 DP 模式的设备，之前介绍的复选框位于“PROFINET 接口 > 操作模式”(PROFINET 
interface > Operating mode) 中。 PC 站的 CP 1616 就是这种类型设备的一个示例。

说明

具有优先化启动的 IO 设备（分布式 I/O）的数量

在一个 IO 系统中，只能使用 PROFINET 功能“优先化启动”(Prioritized startup) 启动所设的

大数量的 IO 设备。 大数量取决于所用的 IO 控制器。

参见

优化 IO 设备和 IO 控制器上的端口设置 (页 3804)
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优化 IO 设备和 IO 控制器上的端口设置

优化 IO 设备和 IO 控制器上的端口设置

在 IO 设备启动过程中，检查控制单元布线的传送介质和双工方式。

这些检查需要一段时间，但通过预先设置这些选项就可以节省时间。确保所作的设置符合实

际情况（使用正确的布线）。 

同步本地端口的属性和伙伴端口的属性

要同步本地端口和伙伴端口的属性，请按以下步骤操作：

1. 先选择一个相关的本地端口，然后选择伙伴端口，并对这两个端口执行以下操作。

2. 同步“端口选项”(Port options) 下这两个端口的属性设置“传送介质/双工”(Transmission 
medium/duplex)。使用设置“TP 100 Mbps 全双工”(TP 100 Mbps full duplex)。

3. 对这两个端口，清除“端口选项”(Port options) 下的“启用协商”(Enable autonegotiation) 复
选框。

组态介质冗余

应了解介质冗余的哪些方面

介质冗余选项  
要提高工业以太网光缆或电缆线性拓扑结构的网络可用性，可使用以下选项：

• 网状网络

• 并联切换传送模式

• 将线性拓扑结合到环形拓扑中

环形拓扑中的介质冗余

环形拓扑中的设备可以是外部交换机和/或通信模块的集成交换机。

要建立介质冗余的环形拓扑，必须将线形网络拓扑的两个空闲终端连接到一台设备。将线性

拓扑结合到环形拓扑中，需要占用环形拓扑中某台设备的 2 个端口（环路端口）。此设备为

冗余管理器。环形拓扑中的所有其它设备都是冗余客户端。

下图显示了环形互联的 IO 设备：
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该设备的两个环路端口用于在环形拓扑中与相邻设备建立连接。在组态相应设备时选择并设

置环形端口。

在物理连接环形拓扑前下载各设备的组态。

环形拓扑中介质冗余的功能

如果环形的一部分断开了连接，将自动重新组态各设备之间的数据路径。重新组态后，可再

次在新建拓扑中访问这些设备。

在冗余管理器上，2 个环路端口在不中断网络运行期间彼此隔离，故不会发送数据帧。从数

据传送的角度来看，环形拓扑为一种线性结构。冗余管理器监视此环形拓扑。为此，管理器

从环路端口 1 和 2 各发送一个测试帧。测试帧从两个方向穿过该环路，到达冗余管理器上

的另一个环路端口。

两个设备之间发生连接故障或环路中的设备发生故障均会断开环路。

如果冗余管理器的测试报文由于环路中断而未达到另一个环路端口，冗余管理器将会通过这

两个端口连接。通过更改路径，将以线性方式在所有剩余设备之间再次创建一个有效的连接。

在排除中断故障后，将重新使用原来的传送路径、将冗余管理器上的两个环路端口彼此分隔

并通知冗余客户端这一更改。并继续中断前的数据传送。

介质冗余进程

在 STEP 7 中，环形拓扑应用介质冗余协议 MRP（Media Redundancy Protocol，介质冗余协

议），每个环路中可以 多包含 50 台设备。 
此外，还支持实时介质冗余进程 MRPD (Media Redundancy with Planned Duplication of 
frames)。
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组态时间

环路中断到重新建立有效的线形拓扑（地址表重新设置）之间的时间称为重组态时间。该时

间总值通常小于 200 ms。
如果 IO 设备的看门狗时间小于环的重新组态时间，则与 IO 设备的数据通信有可能会被中断

（站故障）。 
建议：组态看门狗时间和 IO 设备时，选择的时间应大于 200 ms（IO 设备的属性中：

“PROFINET 接口 > 高级选项 > 实时设置”(PROFINET interface > Advanced options > Real time 
settings)）。

参见

介质冗余协议 (MRP) (页 3806)
组态介质冗余  (页 3809)
支持有计划帧复制的介质冗余 (MRPD) (页 3812)
管理 MRP 域 (页 3814)

介质冗余协议 (MRP)

介质冗余协议 (MRP)    
“MRP”进程采用 IEC 62439-2 标准中指定的介质冗余协议 (MRP)。

说明

具有“介质冗余”功能的设备

自 V17 起，固件版本为 V4.5 及更高版本的 S7-1200 (1215/1217) 系列 CPU 新增“介质冗余”

功能。

在采用 MRP.的环网中，S7-1215/1217 CPU 可用作 Manager 和 Client。
这些规则和要求同样适用于 S7-1500 系列设备。

要求

• 环网中的所有设备都支持 MRP 功能。

• 根据以下拓扑规则进行编译。在编译过程中，STEP 7 将监视这些规则的兼容性，且输出

相应消息。
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拓扑 
下面的示意图显示了使用 MRP 的环网中可能的设备拓扑结构。椭圆内的设备位于冗余域中。 
使用介质冗余协议 (MRP) 的环形拓扑结构示例：

以下规则适用于使用 MRP 的介质冗余环网拓扑结构：

• 所有设备必须通过环网端口进行互连。

• 环网中的所有设备属于同一冗余域。

• 环路中的某个设备为冗余管理器。

– 仅一台设备才能拥有“管理员”角色。其它所有设备都不能具有“管理员”(Manager) 
角色。或

– 环网中，多台设备都具有“管理员（自动）”角色。具有“管理员（自动）”角色的

设备彼此协商，确定作为冗余管理员角色的设备。此时，其它设备将不具备“管理员”

角色。

• 环网中的所有其它设备均为冗余客户端。

• 一个环网中， 多可连接 50 台设备。

可通过 SCALANCE X 交换机或带有 CP 1616 的 PC 将不符合 MRP 的设备连接到环网。
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加载 MRP 域设备的规则。

加载 MRP 域的设备时，如果 MRP 组态无效，则将导致帧循环，进而发生网络故障。 
示例：更改多个设备的 MRP 角色，并将该组态加载到相关设备中。组态设置可能与上文中

指定的角色矛盾。如，环网中可能同时存在具有“管理员”和“管理员（自动）”角色的设

备。

为确保无效 MRP 组态不会引发网络故障，需在加载前断开环网。请按以下步骤操作：

1. 断开环网。

2. 将项目中正确且一致的 MRP 组态加载在所有相关设备中，并确保各设备位于数据交换模式
（即，建立应用关系 (AR)）。

3. 连接环网。 

限制

MRP 和 RT
可使用 MRP 来实现 RT 操作。 

说明

如果环网的重新组态时间大于 IO 设备的所选响应监视时间，则 RT 通信中断（站故障）。这

就是要为 IO 设备选择足够长的响应监视时间的原因。 

MRP 和 IRT
IRT 模式不能与 MRP 一起使用。

如果要在环网中同时使用介质冗余和 IRT 功能，则只能使用支持 MRPD 的设备。

MRP 和 TCP/IP（开放式用户通信，如 TSEND，通过  HTTP 等进行 Web 访问）

可实现使用 MRP 的 TCP/IP 通信，这是因为可重新发送丢失的数据包（如果合适）。 

MRP 与优先化启动

如果在环网中组态 MRP，则无法在相关设备上的 PROFINET 应用程序中使用“优先启动”功

能。

如果设备需使用“优先启动”功能，则该设备不能位于环网中。
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参见

组态介质冗余  (页 3809)
应了解介质冗余的哪些方面 (页 3804)
组态多环网 (页 3815)

组态介质冗余 

组态 MRP
要在 STEP 7 中创建带有 MRP 功能的 PROFINET IO 组态，请按以下步骤操作：

1. 在拓扑视图中，通过端口互连构建一个环网。 
2. 首先将设备互连到一个线形拓扑结构中。连接线形拓扑结构中 后一个设备中未分配的端口

与第一个设备中未分配的端口。
以下示例显示了一个 CPU 1516-3 PN/DP 和两个接口模块 IM 155-6 PN HF，并在 STEP 7 的拓
扑视图中互连为一个环网。

说明

具有“介质冗余”功能的设备

自 V17 起，固件版本为 V4.5 及更高版本的 S7-1200 (1215/1217) 系列 CPU 新增“介质

冗余”功能。

在采用 MRP.的环网中，S7-1215/1217 CPU 可用作 Manager 和 Client。
这些规则和要求同样适用于 S7-1500 系列设备。

3. 在网络视图中，选择 PROFINET IO 系统。

4. 在巡视窗口中，浏览到“属性 > 常规 > PROFINET > MRP 域”(Properties > General > PROFINET 
> MRP domains) 的“环网互连”(Ring interconnection) 字段。
该字段显示 IO 系统中的所有拓扑结构环网以及关联的 MRP 域。
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5. 在“环网互连”(Ring interconnection) 域中，选择一个上文生成的环网。
下表列出了该环网中的所有 PROFINET 设备。

6. 在 MRP 角色列中，为 PROFINET 设备设置介质冗余角色。
如果对设备进行互连，则所有设备的 MRP 角色将初始化为“环网中无设备”(Not device in the 
ring)。这将导致组态不一致。 
可通过以下几种方式：根据 MRP 组态规则，手动分配 MRP 角色（参见设置选项“介质冗
余”(Media redundancy)）。或通过 STEP 7 自动分配 MRP 角色，参见下一段文字。

MRP 自动组态

在环网中，可为 PROFINET 设备自动分配介质冗余角色。

要自动分配介质冗余角色，可单击“自动组态 MRP”(Configure MRP automatically)。STEP 7 
将自动为环网中的每个设备分配介质冗余角色。完成自动 MRP 组态后，可在“MRP 角色”(MRP 
role) 列中修改介质冗余角色。

“介质冗余”设置选项 
介质冗余角色

根据所用的设备，可使用“管理器”(Manager)、“管理器（自动）”(Manager (Auto))、“客

户端”(Client) 或“环网中无设备”(Not device in the ring) 角色。 
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规则： 
• 环网必须刚好具有一个“管理器”(Manager) 角色的设备。不再允许有其它设备具有“管

理器”(Manager) 或“管理器（自动）”(Manager (Auto)) 角色。其它所有设备只能具有

“客户端”(Client) 角色。

• 如果环网中没有设备具有“管理器”(Manager) 角色，则环网必须至少有一个设备具有“管

理器（自动）”(Manager (Auto)) 角色。“客户端”(Client) 角色的设备数量不受限制。

环网端口 1/环网端口 2
一次选择一个要组态为环网端口 1 或环网端口 2 的端口。在下拉列表框中，显示了各种设

备类型可选择的端口。如果在出厂前设置了端口，此域将不可用。

在进行单步调试时（仅限单击“自动组态 MPR”(Configure MPR automatically) 后在环网中具

有自动分配的 MRP 角色的西门子设备），需使用 STEP 7 中预设的环网端口。

诊断中断

如果 MRP 状态的诊断中断将在本地 CPU 中输出，请选中“诊断中断”(Diagnostic interrupts) 
复选框。可组态以下诊断中断：

• 布线或端口错误

环网端口的以下错误会产生诊断中断：

– 相邻的环网端口不支持 MRP。
– 环网端口连接到非环网端口。

– 环网端口与其它 MRP 域的环网端口相连接。

• 中断/恢复（仅冗余管理器）

环网中断并恢复为原始组态时，冗余管理器将生成诊断中断。如果在 0.2 秒内发生了这

两种中断，则表明环网中断。 
可通过对诊断错误中断 OB (OB 82) 内的对应响应进行编程，以响应用户程序中的这些事件。

提示：删除不需要的 MRP 域
如果要删除不需要的 MRP 域（如，域中无任何设备），则可选择 PROFINET IO 系统，并选择

“MRP 域”(MRP domains) 区域：

1. 导航到第一个表中。然后在该表中，选择默认的域。 
2. 选择包含待删除 MRP 域的所在行，然后按下 <Del> 键。

除了系统默认的域之外，可删除其它所有 MRP 域。
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参见

组态多环网 (页 3815)
介质冗余协议 (MRP) (页 3806)
应了解介质冗余的哪些方面 (页 3804)
管理 MRP 域 (页 3814)

支持有计划帧复制的介质冗余 (MRPD) (S7-1500, S7-1500T)

MRP 扩展功能“支持有计划帧复制的介质冗余”(MRPD)
MRP 扩展功能“支持有计划帧复制的介质冗余”(MRPD) 的优势在于，环网中的某台设备或线

路发生故障时，其它所有设备可继续使用 IO 数据而不会发生中断且更新时间较短。

MRPD 基于 IRT 和 MRP。要实现短更新时间的介质冗余，环网中的 PROFINET 设备需双向发

送数据。设备在两个环网端口接收数据，从而节省了重新组态时间。

MRPD 的介质冗余要求

• 环网中的所有设备必须支持 MRPD。如，接口模块 IM 155‑6 PN HS 固件版本 V4.0 及以上

版本、SCALANCE X300 V4.0 及以上版本。交换机处的（终端）设备也必须支持 MRPD，
该设备与环网中组件循环交换 IRT 数据。

有关设备是否支持 MRPD，请参见 STEP 7 硬件目录（设备和网络）中的设备信息文本。

• 环网中的所有设备均已组态 MRP。已为不在环网中的设备指定 MRP 角色“非环网中设

备”(Not device in the ring)。
• 已为所有相关组件组态 IRT。

组态 MRPD
无需在 STEP 7 中显式激活 MRPD。满足 MRPD 的所有要求时，该功能将自动可用。
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具有 MRPD 功能的 IO 设备的冗余等级

在 IO 设备的冗余等级中，指定了 IO 设备与相应 IO 控制器间发生断电时，实时通信受影响

的程度。

• 完全冗余：无影响，因为 IO 控制器和 IO 设备位于同一环网中。

• 部分冗余：

– 如果 IO 设备与 IO 控制器间的非冗余部分（线路）发生中断，则实时通信受到影响。 
– 如果中断发生在冗余部分（环网）上，则实时通信不受影响。

• 无冗余：IO 设备与相应的 IO 控制器间没有冗余通路，通信必受影响。

下图显示了带有 MRPD 的组态示例中 IO 设备的冗余等级。环网中包含三个 IO 设备，且交换

机的冗余等级为“全冗余”(Full redundancy)。设备 4 的冗余等级为“部分冗余”(Partial 
redundancy)，这是因为交换机和 IO 设备之间的连接为非冗余。

① 环网中的 IO 控制器

② 环网中，冗余等级为“全冗余”(Full redundancy) 的 IO 设备

③ 环网中，冗余等级为“全冗余”(Full redundancy) 的交换机

④ 支线连接环网至“部分冗余”(Partial redundancy) 冗余等级环网的 IO 设备

在 STEP 7 中，除了同步域的其它属性，还会显示冗余等级： 
“域管理 > 同步域 >... > 设备”(Domain management > Sync domains >... > Devices)。

应用示例：基于“MRPD”的环网拓扑结构

有关基于 MRPD 的环网拓扑结构应用示例，请从以下链接处下载：

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109744035 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/109744035)
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参见

应了解介质冗余的哪些方面 (页 3804)

管理 MRP 域
可以集中监视和调节介质冗余设置。

要求        
• 相关组件必须支持介质冗余协议 (MRP)。
• 对设备进行组态和拓扑互连。

操作步骤

要打开 MRP 域，请按以下步骤操作：

1. 选择任意一个 PROFINET 接口，并在巡视窗口中选择“高级选项 > 介质冗余”(Advanced 
options > Media redundancy) 区域。

2. 单击“域设置”(Domain settings) 按钮。

或

1. 选择子网或 IO 系统。

2. 在巡视窗口中导航至“PROFINET > 域管理 > MRP 域”(PROFINET > Domain management > MRP 
domains) 区域。

在此，可以集中指定将作为默认域的 MRP 域。可以更改所有域的名称并检查冗余角色和环

网端口。 
对于每个 MRP 域，都将收到一条概览信息，关于环网中互连的 PROFINET 接口的数量，环

网外 PROFINET 接口的数量，以及冗余管理器和冗余客户端的数量。

可以在组中显示环网中的设备，包括设备名称、相关的 MRP 域、介质冗余角色和使用的环

网端口： 
• MRP 域

该列表中列出了所选 IO 系统中现有的 MRP 域。 
• <MRP 域名称>

列表中显示了具有所选 MRP 域的相应冗余角色的 PROFINET 接口和设备的编号。 
• 设备

该列表中列出了所选 IO 系统所有已组态的设备。 
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参见

应了解介质冗余的哪些方面 (页 3804)
组态介质冗余  (页 3809)

组态多环网

多环网

使用多环网，可提高星形拓扑结构的 PROFINET IO 网络可用性。

在多环网组态中，从一台交换机将引出多条 PROFINET 线路（星形拓扑结构）。同时，IO 设
备间分别建立 PROFINET 连接。PROFINET 电缆从每条线路的 后一个 IO 设备返回交换机，

形成多个环网。

该交换机将作为管理器。该管理器中必须带有两个环网端口，分别用于不同的环网。因此，

可支持多环网。例如，SCALANCE X414 固件版本 V3.10 及以上版本支持多达 4 个环网。

管理器将分别监视所有环网：检查各环网（MRP 域）的传输路径是否正常。为此，每次都

需要使用一个 MRP 实例。每个连接的环网都需要一个 MRP 实例（由 STEP 7 自动设置）。
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要求

以下设备支持将多环网作为管理器：

• SCALANCE X300 V4.0 及以上版本

• SCALANCE X414 V3.10 及以上版本

组态多环网的规则

• 多环网上的 MRP 角色： 
– 在各实例中，属于所有环网的设备必须具有 MRP 角色，该角色在 GSD 文件中的

“SupportedMultipleRole”属性中输入。

– SCALANCE X300 系列交换机 V4.0 及以上版本（仅通过 GSDML）和交换机 X414 
V3.10 及以上版本支持多环网的 MRP 角色“管理器”(Manager)。

• 如果属于所有环网的设备在一个环网中具有“管理器”(Manager) 角色，则该环网中不能

包含具有“管理器（自动）”(Manager (Auto)) 角色的设备。

组态多环网

要组态带有多环网的 MRP 组态，请按以下步骤操作：

1. 在拓扑视图中，互连属于同一个 MPR 域且形成环网的各设备环网端口。

2. 在网络视图中，选择 PROFINET IO 系统。

3. 在巡视窗口中，浏览到“属性 > 常规 > PROFINET > 环网互连 > MRP 域”(Properties > General 
> PROFINET > MRP domains) 的“环网互连”(Ring interconnection) 域中。
该域显示了 IO 系统中的所有拓扑环网和相关 MRP 域。

4. 在“环网互连”(Ring interconnection) 域中，选择一个上文生成的环网。
下表列出了所选环网中的所有 PROFINET 设备。

5. 在 MRP 角色列中，为  PROFINET 设备设置介质冗余角色。

修改预设的 MRP 角色

如果按照下文中的组态示例对设备进行互连，则所有设备的 MRP 角色将初始化为“环网中

无设备”(Not device in the ring)。 
这将导致组态不一致。 
可通过以下几种方式：

• 根据 MRP 组态规则，手动分配 MRP 角色。为此，可在“MRP 域 > 环网互连”(MRP Domains 
> Ring interconnection) 区域内编辑 PROFINET IO 系统的属性。

• 由 STEP 7 自动分配 MRP 角色。
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执行以上任何一种操作时，均需选择一个已组态的 MRP 环网（在区域“MRP 域 > 环网互

连”(MRP domains > Ring interconnection) 中），并单击“自动组态 MRP”(Configure MRP 
automatically) 按钮。对于每个组态的 MRP 环网，重复上述步骤。 
系统将为各环网分配一个新的 MRP 域，并设置 MRP 角色和 MRP 实例。且组态一致。

多环网示例

下图显示了带有两个环网 ① 和 ② 的多环网组态示例。

在该示例中，交换机 1 属于两个 MRP 环网。环网 1 由交换机 1 和 PLC 1 构成，环网 2 由交

换机 1 和 IO 设备 1 构成。

该管理器位于环网 1 和 2 的交叉处。该管理器将分别监视两个环网。为此，需要使用两个 MRP 
实例。 
一个 MRP 实例检查环网 1 中可访问的所有设备；另一个实例则监视环网 2 中的所有设备是

否可访问（在本示例中，每个环网中仅一台设备）。

可分别组态各自的 MRP 实例。

下图显示了管理器中的两个 MRP 实例（交换机的 PROFINET 接口）。在本示例中，MRP 实例 
1 检查 MRP 域“mrpdomain-1”中的设备是否可访问。MRP 实例 2 监视 MRP 域中

“mrpdomain-2”的设备。
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下图显示了环网 1 (mrpdomain-1)。在 mrpdomain-1 中，使用 CPU 的 PROFINET 接口作为

“客户端”，而交换机的 PROFINET 接口的 MRP 接口 1 作为“管理器”。

下图显示了环网 2 (mrpdomain-2)。在 mrpdomain-2 中，使用 IO 设备的 PROFINET 接口作为

“客户端”，而交换机的 PROFINET 接口的 MRP 接口 2 作为“管理器”。
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提示：删除不需要的 MRP 域
如果要删除不需要的 MRP 域（如，域中无任何设备），则可选择 PROFINET IO 系统，并选择

“MRP 域”(MRP Domains) 区域。 
1. 导航到第一个表中。然后在该表中，选择默认的域。 
2. 选择包含待删除 MRP 域的所在行，然后按下 <Del> 键。

除了系统默认的域之外，可删除其它所有 MRP 域。

参见

组态介质冗余  (页 3809)
介质冗余协议 (MRP) (页 3806)

MRP 互连 (S7-1500, S7-1500T)
 自固件版本 V2.9 起，S7-1500 CPU 支持 MRP 互连。这意味着，该系列 CPU 可用作耦合环

网中的 MRP 管理器。 

定义

过程 MRP 互连是对 MRP 的增强，可在 PROFINET 网络中实现两个或多个环网与 MRP 的冗余

耦合。MRP 互连（与 MRP 一样）在标准 IEC 62439-2（第 3 版）中规定。 
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限制

• 多可实现 11 个 MRP 环网的冗余耦合。

• 每个 MRP 环网 多可运行 50 台设备。

优势

MRP 互连可实现对采用环网冗余的更大型拓扑进行监视。采用 MRP 互连后，设置冗余网络

拓扑时将不受环网中 多运行 50 台设备的限制。环网冗余设备数量可由 1 个环网 x 50 台设

备扩展为 多 11 个环网 x 50 台设备。 

要求

• 在参与环网中使用介质冗余程序 MRP。
• 每个环网都有自己的 MRP 域，其中包含 MRP 管理器和 MRP 客户端。

• 作为环网中的 MRP 管理器，PROFINET 设备支持 MRP 互连（请参见设备技术规范）。 
固件版本为 V2.9 或更高版本的 S7-1500 CPU 支持 MRP 互连。

• 如果使用的 PROFINET 设备有 2 个以上的端口在环网中作为 MRP 客户端，则将为这些设

备绑定 MRP 互连。如果设备没有 MRP 互连，则报文会离开环网。这会导致网络负载额

外升高。

• 如果使用的 PROFINET 设备只有 2 个端口在环网中作为 MRP 客户端，则建议为环网中的

所有设备使用 MRP 互连。

使用 4 台设备进行 MRP 互连连接

2 个 MRP 互连连接可在 2 个 MRP 环网之间提供冗余耦合。2 个连接需要四台设备：

• 1 个介质冗余互连管理器 (MIM)
• 3 个介质冗余互连客户端 (MIC)：

– 主 MIC 
– 主耦合 MIC
– 辅耦合 MIC  

由于四台设备均属于 MRP 环网的组成部分，因此每台设备还会充当介质冗余角色。

4 台设备均可接管 MRP 管理器角色或 MRP 客户端角色。
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拓扑和工作原理

有关拓扑和工作原理的说明，请参见 SCALANCE X 帮助（冗余方法）或 PROFINET 功能手册

等。 

组态和分配 MRP 互连参数

说明

MRP 互连未集成到 TIA Portal 中。这意味着用户不能在 STEP 7 中对 MRP 互连进行组态、参

数化和诊断。

通过用作 MIM 和 MIC 的 SCALANCE 交换机（如 SCALANCE XC200、XM-400、XR-500）的

集成式 Web 页面组态和分配 MRP 互连参数（基于 Web 的管理）。

关于组态，可参见组态手册《SCALANCE XM-400/XR-500 基于 Web 的管理 (WBM) (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109760840)》中的分步说明。

重新组态和看门狗定时器

环网的重新组态时间通常不到 200 毫秒，但也可以超过 200 毫秒。 
为了能够在重新组态后进行数据交换，必须将 IO 设备的看门狗定时器设为足够大的值。因此，

使用 MRP 互连时应将 IO 设备的看门狗定时器设为 256 毫秒。

参见

与冗余系统 S7-1500R/H 进行 MRP 互连 (页 1507)
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组态 PROFIenergy (S7-300, S7-400, S7-1500)

PROFIenergy 概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)

通过 PROFlenergy 来节约能量

PROFIenergy 是基于 PROFINET 的数据接口，用于统一关闭用电设备，并在暂停期间进行充

分协调，而不管厂商或设备类型如何。 这样，应仅向过程提供绝对必需的能量。 过程将节

约大部分能量，而 PROFINET 设备本身仅具有较小的电能节约潜力。 

图 1-131 在暂停期间利用 PROFIenergy 节约能量

基本信息

可以通过 PROFINET IO 控制器的用户程序中的特殊命令来关闭 PROFINET 设备或电源模块。 
PROFlenergy 命令直接由 PROFINET 设备进行编译，无需任何附加硬件。 

工作原理

在暂停开始和结束时，系统管理器启用或禁用系统的暂停功能；随后，IO 控制器将 
PROFlenergy 命令“Start_Pause”/“End_Pause”发送到 PROFINET 设备。 设备对 PROFlenergy 
命令的内容进行编译，然后接通/关闭电源。 
通过其它 PROFlenergy 函数，可在暂停期间访问设备信息。 用户可使用这些信息来准时传送

“Start_Pause”/“End_Pause”命令。

用于 IO 控制器的 PROFlenergy 指令

需要两条指令控制和监视 PROFlenergy 功能。 
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通过 PE_START_END 指令，可以轻松地激活和禁用 PROFINET 设备的闲置状态。 这可通过到

达沿或离开沿实现。 PE_START_END 指令提供了一个简单的接口，用于实现 PROFIenergy 命
令 Start_Pause 和 End_Pause。 
通过 PE_CMD 指令，可以传送所有 PROFIenergy 命令，包括 Start_Pause 和 End_Pause。 例
如，结合其它命令使用时，可以查询 PROFINET 设备的当前状态或暂停期间的行为。 通过 
PE_CMD 指令，可以快速便捷地处理所有 PROFIenergy 功能。 

用于智能设备的 PROFIenergy 指令

通过 PE_I_DEV 指令，也可以在智能设备上实现 PROFIenergy。 该指令将接收智能设备上的 
PROFIenergy 命令，并将这些命令传送到用户程序进行处理。 处理完命令之后，用户程序将

再次调用 PE_I_DEV 指令，向 IO 控制器发送确认信息。 对于这些回复，每个命令都将提供

一个帮助程序说明，向指令提供回复数据。

这些指令位于在 STEP 7 程序编辑器的“指令”任务卡中。 
有关应用示例，请访问 Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
41986454) 上的服务与支持网站。

组态和编程 
可以方便地将各种函数集成到现有系统中。 通常，无需为使用 PROFIenergy 而进行组态

（“另请参见”下面的特殊情况除外）。 不过，需要对用户程序进行修改： 
• 在使用“Start_Pause”命令之前，必须确保已将系统转入一个适合暂停的状态。

• 必须针对设备暂停的开始以及中断设备的准时重启编写一个顺序控制系统（取决于相应 
PROFINET 设备所需的启动时间）。

• 必须对 PE_CMD 指令的错误消息进行评估，而且必须对所需的响应进行编程（例如，取

消下一级 PROFINET 设备的命令或继续执行其它命令）。

参见

为 ET 200S 组态 PROFIenergy (页 3824)
PROFIenergy 的应用示例 (https://support.industry.siemens.com/cs/us/en/view/
109478388)
使用 SIMATIC S7 和 SIMATIC HMI (TIA Portal) 实现节能减排 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/58235225)
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为 ET 200S 组态 PROFIenergy (S7-300, S7-400, S7-1500)
ET 200S 分布式 I/O 系统具有以下特性： 对于特定接口模块，可以指定可为 PROFIenergy 激
活的 IO 设备的电势组或电源模块。 

ET 200S HF V7.0 和 ET 200S FO V7.0 接口模块的特性   
可以为上述 IO 设备的电源模块（如，可切换的电源模块 (PM-E DC24V/8A RO)）组态基本特

性，从而便无需在启动程序中通过 PROFIenergy PE_Start_End_Pause 指令将设备置于节能状

态。 
在电源模块的属性中，可以激活节能功能（模块参数区域，“PROFIenergy”部分）。

请注意，要使用 PROFIenergy 功能，则需要在用户程序中进行预先设置。 

规则

通过 GSDML 文件整合到硬件目录中的 ET 200S 设备无法使用上述组态选项。 

参见

PROFIenergy 概述 (页 3822)

组态智能设备的 PROFIenergy (S7-300, S7-400, S7-1500)
用于节能的程控暂停要求 PROFINET 设备支持 PROFIenergy 协议。

仅当 PROFINET 设备（IO 设备）支持 PROFIenergy 协议时，IO 控制器才真正向该 IO 设备发

送 PE 命令，如启动或停止暂停。

如果 IO 设备支持 PROFIenergy 协议，则该属性将保存在 PROFINET GSD 文件中并可在工程

组态系统中进行组态。 
当 S7-1500 CPU 作为智能 IO 设备（智能设备）时，可通过 STEP 7 V13 SP1 及更高版本为每

个传送区设置 PROFIenergy 功能。

如果传送区已启用选项“启用 PROFIenergy 通信”(Enable PROFIenergy communication) 并
将生成的 PROFINET GSD 文件导入其它项目中，则可将智能设备处理为一个 PE 实体。 
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要求

• STEP 7 V13 及更高版本的服务数据包 1
• 组态为智能设备（带传送区）的 S7-15XX-CPU（自固件版本 1.7 起）

• 智能设备上的用户程序处理 PROFIenergy 命令 
背景：在用户程序中，需要使用“PE_I_DEV”指令编程智能设备的 PROFIenergy 功能”指令

和相应的辅助块；与 IO 设备不同，IO 设备的这一功能由固件提供。这也就意味着，如果

智能设备上的用户程序进行以上设置，则传送区只能启用 PROFIenergy 功能。 

为智能设备的传送区启用 PROFIenergy  
要组态 PROFIenergy 功能，请按以下步骤操作：

1. 选择 CPU 的 PROFINET 接口 (X1)。
2. 在区域导航中选择所需的传送区，例如： 
“操作模式 > 智能设备通信 > Transfer_area_1”(Operating mode > I-device configuration > 

Transfer_area_1)。 
3. 选中复选框“启用 PROFIenergy 通信”(Enable PROFIenergy communication)。
完成智能设备组态后，生成智能设备的 GSD 文件并将该文件导入 I/O 控制器的项目中。生成

的 GSD 文件与 GSD 版本 V2.31 相兼容，且包含指定智能设备支持 PROFIenergy 配置文件的

条目。

要寻址智能设备（如，使用 PE 命令“PE_START_END”），则可使用智能设备中“PROFIenergy 
功能”(PROFIenergy supporting) 传送区的硬件标识符。 
要使用 PE 命令“PE_I_DEV”寻址 IO 控制器，则可使用 IO 控制器中与 PROFIenergy 数据一同

提供的传送区的硬件标识符。

组态共享设备 (S7-300, S7-400, S7-1500)

关于共享设备的有用信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

共享设备的功能     
大型或分布较广的分布式系统经常使用数量众多 IO 控制器。 
不使用“共享设备”功能，I/O 设备的每个 IO 模块都会分配给同一个 IO 控制器。如果互相

之间物理封闭的传感器必须向不同的 IO 控制器提供数据，则需要多个 IO 设备。 
“共享设备”功能允许 IO 设备的模块或子模块在不同的 IO 控制器中进行划分，这充分体现

了灵活的自动化理念。例如，可以将多个邻近的 I/O 模块组合到一个 IO 设备中。   
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① PROFINET
② 逻辑分配

原理

对共享设备子模块的访问将在各个 IO 控制器之间分配。每个共享设备子模块以独占方式分

配给一个 IO 控制器。 

要求

• STEP 7 V12 及以上版本 + SP 1
• S7-1500 CPU 固件 1.1 及更高版本/ ET 200SP CPU 作为 IO 控制器或 S7-300/400 CPU 作为 

IO 控制器

• S7-1200 CPU 固件版本 4.1 或更高版本。

• S7-300/400 CPU（STEP 7 TIA Portal V13 SP1 及以上版本）
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• IO 设备支持“共享设备”功能，例如，IM 155-5 PN ST 接口模块

• 使用 GSD 组态 IO 设备：已安装用于组态 IO 设备的 GSD 文件 
注释： 
• 组态为智能设备的 S7-1500 CPU（固件版本 V1.5 及更改版本），可用作共享设备。智能

设备必须通过 GSD 导入集成到 IO 控制器的 IO 系统。 
• 组态为智能设备的 S7-300 CPU 或 S7-400 CPU 在下列条件下可以用作共享设备： 

必须从 STEP 7（V5.5 或更高版本）或 STEP 7 (TIA Portal) 导出智能设备的 PROFINET GSD 
文件，然后将其导入 STEP 7 (TIA Portal)。 

共享设备的组态选项

自 STEP 7 V12 SP1 起，S7-1500 CPU 以及 SIMATIC 分布式 I/O 设备均支持“共享设备”功能。

每个项目中都必须存在共享设备，尽管在系统中只需要存在一个共享设备。每个访问共享设

备的 CPU 都需要一个单独的项目。 
自 STEP 7 V18 起，可以在一个项目中组态一个共享设备和两个可访问该设备的 CPU。因此，

只需要一个项目即可。该项目包含共享设备以及两个可访问该设备的 CPU。如果在一个项目

中组态 IO 控制器和共享设备，此类共享设备在下文中称为“项目内部共享设备”。

与现有的共享设备相比，项目内部共享设备具有以下优势：

• 减少潜在的错误来源：STEP 7 检查项目内的一致性。

• 减少组态工作量：不使用多个 STEP 7 项目。

• 改进的诊断功能：在一个项目中进行全面诊断。

设置实时属性

如果除了项目中的 CPU 外，项目外的其它 CPU 也可以访问共享设备，则必须在共享设备的 
PROFINET 接口处输入项目外部 IO 控制器的编号。只有如此，STEP 7 才能正确计算通信负载，

然后计算产生的更新时间。

共享设备可能的 大 IO 控制器数目取决于设备。此数目存储在共享设备的 GSD 文件中。

可以通过 CPU 设置非常短的发送时钟作为 IO 控制器。此发送时钟可以短于项目内部共享设

备支持的 短发送时钟。在这种情况下，IO 控制器使用其支持的发送时钟来运行项目内部

共享设备（发送时钟调整）。

示例：
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CPU 支持的 短发送始终为 0.25 ms。如果组态的 IO 设备也支持 短发送时钟 0.25 ms，而

另一个 IO 设备支持的 短发送时钟为 1 ms，则可将 CPU 的短发送时钟设置为 0.25 ms。例

如，CPU 使用 1 ms 的发送时钟运行“慢速”IO 设备。

参见

显示访问共享设备模块的 IO 控制器 (页 4214)
将智能设备组态为共享设备 (页 3836)
组态共享设备（GSD 组态） (页 3833)

项目内部共享设备的基本信息。 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

在项目内部共享设备中，同一子网中 多有两个 IO 控制器和共享设备。必须将项目内部共

享设备分配给每个 IO 控制器。同样，必须为每个连接的 IO 控制器分配至少 1 个模块或子模

块，否则与共享设备的组态不一致。如果在 STEP 7 中编译不一致的组态，则会显示相应的

错误消息。

限制条件

• 只有通过 GSD 文件安装在硬件目录中的 IO 设备才允许作为项目内部共享设备。

• 不能将智能设备用作项目内部共享设备。

• 在一个项目中， 多两个 IO 控制器 (CPU) 可以访问项目内部共享设备。

• 项目内部共享设备不支持系统冗余。

• 不支持故障安全应用。

• “TIA Portal Openness”不支持项目内部共享设备。

• 不支持以新站形式下载设备。在 TIA Portal V18 中，共享项目内部共享设备的两个 CPU 必
须下载到两个不同的项目中。必须手动完成或恢复组态。
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访问模块或子模块

每个 IO 控制器只能访问分配给它的模块和子模块，具体而言：

• 只能与分配的模块或子模块进行数据交换

• 只能接收分配的模块或子模块的报警和诊断

• 仅支持分配的模块或子模块的参数分配

组态规则

以下规则适用于具有项目内部共享设备的组态，在 STEP 7 编译时自动验证这些规则：

• 访问项目内部共享设备的所有 IO 控制器必须与 IO 设备位于同一子网中。

• 项目内部共享设备必须是通过 GSD 文件安装在硬件目录中的 IO 设备。

• 必须为连接到项目内部共享设备的每个 IO 控制器至少分配 1 个模块或子模块。

• 1 个 IO 控制器只能访问 1 个子模块。

• 模块或子模块的 I/O 地址只能在分配了项目内部共享设备的 IO 控制器的地址区进行编辑。

• 对于有权访问项目内部共享设备的所有 IO 控制器，发送时钟必须相同。

• 以下功能只能与分配了项目内部共享设备的接口模块的 IO 控制器一起使用：

– 等时同步模式 (IRT)
– 优先化启动

– 端口属性的参数分配

• 对于 IO 系统，如果选择了“使用名称作为设备名称的扩展”(Use name as extension for 
device names) 选项，则第二个 CPU 的 IO 系统也需要选择该选项。

• 如果更改项目内部共享设备的名称，则必须随后下载共享该 IO 设备的所有 CPU。
• 不得超过项目内部共享设备通信关系 (AR) 的 大总和。可以在硬件目录的“信

息”(Information) 选项卡中找到通信关系的 大总和。 
示例：

对于项目内部共享设备，一个 ET 200SP 接口模块支持 多 4 个通信关系。项目内部共享

设备已分配给两个 IO 控制器。 多可以有两个在项目外部组态的 IO 控制器访问项目内

部共享设备的模块或子模块。

组态项目内部共享设备 (S7-300, S7-400, S7-1500)
下文说明了如何使用 STEP 7 V18 及以上版本将分布式 I/O 系统组态为项目内部共享设备。
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如果项目出现以下情况，则继续阅读“组态共享设备（GSD 组态） (页 3833)”部分：

• 项目包含一个可由两个以上 IO 控制器访问的共享设备。这些 IO 控制器在其它 TIA Portal 
项目中组态，或者使用其它工程组态工具进行组态。

• 无需使用任何通过 GSD 文件集成的 IO 设备。

对于不同的 IO 控制器，使用不同工程组态工具进行的“分布式”组态始终可行。但该过程

的说明基于 STEP 7 V18 及以上版本。

以下说明仅限于共享同一个项目内部共享设备的两个 S7-1500 系列 IO 控制器。

自 STEP 7 V18 起，共享设备组态只需要一个项目。项目包含项目内部共享设备和 多 2 个
可访问该设备的 IO 控制器。

要求

• STEP 7 (TIA Portal) V18 及以上版本

• IO 控制器支持共享设备功能，例如，CPU 1513-1 PN 固件版本 V3.0 及以上版本。

• IO 设备支持共享设备功能，例如，接口模块 IM 155-5 PN ST。
• IO 设备的 GSD 文件已安装在 STEP 7 V18 中并用于组态。

过程 - 创建项目

要创建包含项目内部共享设备的项目，请按以下步骤操作：

1. 启动 STEP 7。
2. 例如，创建名为“Shared Device”的新项目。

3. 在网络视图中，从硬件目录中添加一个 IO 控制器（例如，CPU 1513-1 PN）。 
4. 指定名称，例如“PLC_1”。
5. 从硬件目录中再添加一个 IO 控制器（例如，CPU 1513-1 PN）。

6. 指定名称，例如“PLC_2”。
7. 将“PLC_1”和“PLC_2”的 PROFINET 接口 (X1) 互连。从而，CPU 的 PROFINET 接口位于同一子网

中。

8. 从硬件目录中插入一个 IO 设备（例如，IM 155-6 PN ST）。可在“其它现场设备 > PROFINET 
IO > IO > SIEMENS AG”(Other field devices > PROFINET IO > IO > SIEMENS AG) 下找到通过 GSD 
文件安装的 IO 设备

9. 双击添加的 IO 设备；设备视图随即打开。

10.在硬件目录中，双击设备总览表中的所有必需模块和子模块。还可以使用通过 GSD 文件安装
的模块和子模块。

11.分配各个 I/O 模块的参数。

12.切换到网络视图。
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13.将 IO 设备依次分配给 IO 控制器“PLC_1”和“PLC_2”。
14.保存项目。

过程 - 分配共享设备的参数

将项目内部共享设备首次分配给 IO 控制器后，所有模块或子模块都分配给该 IO 控制器。 
将新添加的模块或子模块分配给已分配接口模块的 IO 控制器。如果项目内部共享设备与 IO 
控制器断开连接，则分配的模块或子模块将获得“未知”(unknown) 访问状态。
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要更改分配情况，请按以下步骤操作：

1. 在项目的网络视图或设备视图中，选择项目内部共享设备的接口模块。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规”(Properties > General) 下的“共享设备”(Shared Device) 选
项卡。
表格将显示哪个 IO 控制器可以访问相应的模块或子模块。所有模块和子模块的默认设置都是
项目内部共享设备第一次分配到的 IO 控制器。

3. 对于要保留在该地址区的所有模块和子模块，保持“PLC_1”设置不变。
对于要分配给其它 IO 控制器地址区的所有模块或子模块，选择设置“PLC_2”。
特殊注意事项：利用“项目外部”(Outside of project) 选项，选择已连接到 PROFINET IO 系统
的其它 IO 控制器。

操作步骤 - 调整实时设置

通过调整和验证下面给出的设置，可以确保实现以下特性：

• 所有 IO 控制器和共享设备都使用适当的发送时钟运行。

• 根据通信负载正确计算更新时间。

要调整和验证这些设置，请执行以下步骤：

1. 在网络视图中，选择项目内部共享设备的接口模块。

2. 在巡视窗口中，导航至“PROFINET 接口 > 高级选项 > 实时设置 > IO 周期”(PROFINET interface 
> Advanced options > Real time settings > IO cycle) 区域。

3. 如果项目外部 IO 控制器也访问此共享设备：在“共享设备”(Shared Device) 选项卡中，设置
项目外部 IO 控制器的数量。 大数目取决于 IO 设备（在 GSD 文件中指定）。
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4. 对于可以访问项目内部共享设备的模块或子模块的每个 IO 控制器，需要在每种情况下根据具
体的 CPU 调整实时设置。

5. 必须为每个有权访问项目内部共享设备的模块或子模块的 IO 控制器设置相同的发送时钟：

– 如果使用 STEP 7 (TIA Portal) 组态其它项目外部 IO 控制器：

打开相应的项目。

选择 IO 控制器的 PROFINET 接口。

在巡视窗口中选择“高级选项 > 实时设置 > IO 通信”(Advanced options > Real-time 
settings > IO communication) 区域，并设置共享的发送时钟。

– 如果使用其它工程组态工具组态其它项目外部 IO 控制器： 
在 STEP 7 (TIA Portal) 中选择共享设备的 PROFINET 接口，并在共享设备上读出发送时钟

（“高级选项 > 实时设置”(Advanced options > Real-time settings) 区域）

在工程组态工具中输入读取发送时钟。

– 特殊注意事项：如果在 STEP 7（TIA Portal 或 V5.5）中组态有权访问共享设备的所有 IO 
控制器，则可以在 IO 控制器上设置比共享设备支持的发送时钟更短的发送时钟（发

送时钟调整）。

编译和加载

在选择项目内部共享设备并单击工具栏中的“编译”(Compile) 后，将检查两个 IO 控制器的

组态的数据一致性。

必须将各个 IO 控制器的组态依次下载到 IO 控制器中。

组态共享设备（GSD 组态） (S7-300, S7-400, S7-1500)
以下说明了如何使用 STEP 7 V12 + SP 1 及以上版本组态分布式 I/O 系统作为共享设备。

对于不同的 IO 控制器，使用不同工程组态工具进行的“分布式”组态始终可行。但该过程

仅基于 STEP 7 V12 SP1。该说明仅限于 S7-1500 系列共享同一个共享设备的两个 IO 控制器。

创建了两个项目（Shared-Device-1 和 Shared-Device-2），每个项目有一个 IO 控制器（PLC1 
和 PLC2）。必须在两个项目中都创建共享设备，即便 IO 设备在物理上是同一个。 

要求

• STEP 7 V12 及以上版本 + SP 1
• 在 STEP 7 V12 + SP 1 的环境中：仅 CPU 15XX FW 1.1 及以上版本可以组态为 IO 控制器

（无 CPU 31X、CPU 41X 或 CPU 12XX）。

• 在其它有权访问共享设备的 IO 控制器的环境中：对应的工程组态工具，例如适用于 CPU 
31x-3 PN/DP 的 STEP 7 V5.5 + SP 3。
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•  IO 设备支持共享设备功能，例如接口模块 IM 155-5 PN ST V2.0。
• 已安装用于将 IO 设备组态为共享设备的 GSD 文件。

操作步骤 - 创建项目 1
要使用共享设备创建第一个项目，请按以下步骤操作：

1. 启动 STEP 7。
2. 创建名为“Shared-Device-1”的新项目。

3. 从网络视图的硬件目录中插入一个 CPU 1513-1 PN。将其命名为“PLC1”。
4. 从硬件目录插入具有“共享设备”功能的 IO 设备（硬件目录：其它现场设备 > PROFINET IO 

> I/O）。

5. 将 IO 控制器“PLC1”分配给 IO 设备。 
6. 双击 IO 设备并将硬件目录中的所有必需模块和子模块插入到设备总览表中。

7. 分配模块参数。

8. 保存项目。

操作步骤 - 创建项目 2
要使用共享设备创建第二个项目，请按以下步骤操作：

1. 再次启动 STEP 7。
将打开 STEP 7 的一个新实例。 

2. 在新实例中，创建一个名为“Shared-Device-2”的新项目。

3. 将 CPU 1513-1 PN 插入到网络视图中。将其命名为“PLC2”。
4. 复制项目“Shared-Device-1”中的 IO 设备，并将其插入到项目“Shared-Device-2”的网络视图

中。 
5. 将 IO 控制器“PLC2”分配给 IO 设备。

6. 保存项目。

两个项目现在有结构相同的 IO 设备，必须在下一步中为不同类型的 IO 控制器访问组态该 IO 
设备。

操作步骤 - 组态对共享设备的访问

插入到共享设备中的模块和子模块会自动分配到本地 CPU。要更改分配情况，请按以下步骤

操作：

1. 选择项目“Shared-Device-1”的网络或设备视图中的接口模块。

2. 在巡视窗口中选择“共享设备”(Shared device) 区域。
将会出现一张表，显示有权访问所有已组态模块的各个模块或子模块的 CPU。默认设置是本地 
CPU 有权访问所有模块和子模块。
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3. 保持仍保留在本地 CPU 的地址范围内的所有模块和子模块的“PLC1”设置
从“Shared-Device-2”项目 (PLC2) 中，为将位于 CPU 地址范围内的所有模块和子模块选择设置
“---”。这意味着项目外的 IO 控制器将有权访问模块或子模块。 

4. 选择项目“Shared-Device-2”的网络或设备视图中的接口模块。

5. 在巡视窗口中选择“共享设备”(Shared device) 区域。
将会出现一张表，显示有权访问所有已组态模块的各个模块或子模块的 CPU。

6. 从“Shared-Device-1”项目 (PLC1) 中，为将位于 CPU 地址范围内的所有模块和子模块选择设置
“---”。  

7. 后，检查两个项目中每个模块或子模块的访问权设置是否“完整”。这意味着如果本地 CPU 
在一个项目中有访问权，那么必须在另一个项目中设置选项“---”，反之亦然。
特殊说明：PROFINET 接口的选项“---”，该端口将导致相关参数禁用且无法更改。PROFINET 接
口的参数和端口参数只能在其 PROFINET 接口分配给本地 CPU 的项目中编辑。无论怎样，两
个项目中的端口都可以互连。 

8. 检查是否为所有项目中的共享设备设置了相同的 IP 地址参数和设备名称。 
检查是否在所有项目中为连接共享设备的子网设置了相同的 S7 子网 ID（子网属性，巡视窗
口中的“常规”(General) 区域）。

说明

如果更改共享设备：请在共享设备上的每个项目中进行同样的更改。确保仅一个 IO 控制

器有权访问模块或子模块。

操作步骤 - 调整实时设置

为确保所有 IO 控制器和共享设备使用适当的发送时钟运行，并确保根据通信负载正确计算

更新时间，必须调整并检查以下设置：

1. 选择其 IO 控制器有权访问 PROFINET 接口和共享设备端口的项目。

2. 在网络视图中选择共享设备的接口模块。

3. 在巡视窗口中，导航至“PROFINET 接口 > 高级选项 > 实时设置 > IO 周期”(PROFINET interface 
> Advanced options > Real time settings > IO cycle) 区域。
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4. 在“共享设备”(Shared device) 区域中，设置项目外部 IO 控制器的数目。 大数目取决于 IO 
设备（GSD 文件中的默认值）。

5. 必须为每个有权访问共享设备的模块或子模块的 IO 控制器设置相同的发送时钟：

– 如果使用 STEP 7 (TIA Portal) 组态 IO 控制器：

打开相应的项目。

选择 IO 控制器的 PROFINET 接口。

在巡视窗口中选择“高级选项 > 实时设置 > IO 通信”(Advanced options > Real-time 
settings > IO communication) 区域，并设置共享的发送时钟。

– 如果使用其它工程组态工具组态 IO 控制器：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中选择共享设备的 PROFINET 接口，并在共享设备上读出发送时钟

（“高级选项 > 实时设置”(Advanced options > Real-time settings) 区域）

在工程组态工具中输入读取发送时钟。 
– 特殊说明：如果在 STEP 7（TIA Portal 或 V5.5）中组态有权访问共享设备的所有 IO 控

制器，则可以在 IO 控制器上设置比共享设备支持的发送时钟更短的发送时钟（发送

时钟调整）。   

编译和加载

必须编译不同 IO 控制器的组态，并将其一个接一个地加载到 CPU。 
由于对单独项目进行分布式组态，在访问参数分配错误时，STEP 7 不输出一致性错误。访

问参数分配错误的示例： 
• 多个 IO 控制器可以访问同一个模块

• IP 地址参数或发送时钟不同

在操作之前这些错误没什么影响，且这些错误将输出为组态错误。

将智能设备组态为共享设备 (S7-300, S7-400, S7-1500)
以下描述了如何使用 STEP 7 V13 及以上版本将 S7-1500 组态为智能设备，然后将其作为共

享设备在两个项目中使用。

对于不同的 IO 控制器系列，通常也可以使用不同工程组态工具进行“分布式”组态。以下

描述的步骤基于 STEP 7 V13，并且仅限用于组态两个 S7-1500 系列 IO 控制器，这两个 IO 控
制器共享智能设备的传送区作为共享设备。智能设备本身也是一个 S7-1500 CPU。
首先介绍常规概念。 
以下部分将通过示例分步介绍操作步骤：使用每个 IO 控制器创建了三个项目（PLC-I-Device、
PLC_1 和 PLC_2）。 
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PLC-I-Device 用于组态智能设备。PLC-I-Device 的 PROFINET GSD 变量在 PLC_1 和 PLC_2 项
目中用于分配各个上位 IO 控制器的传送区。 

共享智能设备概念

在介绍“共享智能设备”概念时，需要对两个角色进行说明： 
• “制造商”角色（例如机器制造商）：制造商组态执行特定自动化任务的智能设备并对其

进行编程。传送区被定义为机器操作员的 I/O 接口。这些传送区可以分配给不同的 IO 控
制器。为连接到上位 IO 控制器，制造商提供了 PROFINET GSD 文件并提供了可以通过其

访问智能设备的传送区。

• “操作员”角色：操作员在组态 PROFINET IO 系统时使用智能设备作为 PROFINET GSD 变
量，并指定 IO 控制器用于访问传送区的 I/O 地址。 

制造商视图

分配参数时，指定 S7-1500 CPU 作为智能设备，并采用集中式和分布式 I/O。以下设置非常

重要：

• 必需的传输区

• 可访问该智能设备的 IO 控制器数量（共享设备数始终大于 1！）

特殊说明：智能设备的组态不含上位 IO 控制器。因此在创建用户程序以从传送区编辑地址时，

仅传送区的本地 I/O 地址可用（=“智能设备中的地址”）。 
除了与上位 IO 控制器的连接外，已完全组态的智能设备将装载到 S7-1500 CPU。
用户可以从智能设备组态导出 PROFINET GSD 文件。
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操作员视图

必须在使用该共享智能设备组态 PROFINET IO 系统时相关的所有工程组态系统中，安装从智

能设备组态创建的 PROFINET GSD 文件。如果在使用该智能设备的地方都使用 STEP 7 V13 组
态，那么在 STEP 7 中安装 GSD 文件即可。 

每个在自身项目中分配了共享智能设备传输区的上位 IO 控制器。 
可以在相关项目的 PROFINET IO 系统中将智能设备组态为一个 GSD 变量。在 STEP 7 V13 中，

安装后该智能设备位于“其它现场设备 > PROFINET IO > PLC 与 CP”(Other field devices > 
PROFINET IO > PLCs & CPs) 下。 
每次在共享智能设备与共享传输区的其中一个上位 IO 控制器之间进行分配时，都需要单独

的项目。 
下图显示了共享智能设备到上位 IO 控制器 PLC_1 的分配情况。 
对于每个上位 IO 控制器，必须创建包含相同共享智能设备的单独设备，并为 IO 控制器分配

访问所需部分传输区的权限。 
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在每个相关项目中，定义哪些传送区被专门分配给上位 IO 控制器（默认设置：全部）。可

以将其它传送区设置为“---”（不分配）。进行该设置后，本地 IO 控制器将无法访问此传送区，

因而可将其分配给另一个项目中的其它 IO 控制器。
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用户可以通过设备总览中的 IO 控制器视图调整地址。要打开设备总览，请双击智能设备。
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要求

• STEP 7 V13 及以上版本

• 在 STEP 7 V13 或更高版本的环境中：仅 CPU 15XX FW 1.5 及以上版本可以组态为共享智

能设备（无 CPU 31X、CPU 41X 或 CPU 12XX）。

• 在其它有权访问共享智能设备的 IO 控制器的环境中：对应的工程组态工具，例如适用于 
CPU 31x-3 PN/DP 的 STEP 7 V5.5 + SP 3。

操作步骤 - 创建 PLC-I-device 项目

要使用共享智能设备创建项目，请按以下步骤操作：

1. 启动 STEP 7。
2. 创建一个名为“PLC-I-device”的新项目。

3. 从网络视图的硬件目录中插入一个 CPU 1518-4 PN/DP。指定名称“PLC-I-device”。
4. 双击 IO 设备并组态所有必需的模块及子模块。
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5. 分配模块参数。
特别是，必须在 PROFINET 接口 [X1] 的区域中对 CPU 进行以下设置：

– 在“操作模式”(Operating mode) 区域中启用“IO 设备”(IO device) 选项。

– 在“操作模式”>“智能设备组态”("Operating mode" > "I-device configuration") 区域中

组态传送区。“IO 控制器中的地址”(Address in IO controller) 列仍为空，这是因为未分

配 IO 控制器。 
注：要将输入区改为输出区或者反之，则必须导航至相应传送区的区域。

– 选择将在运行期间访问共享智能设备的 IO 控制器的数量（“模式 > 实时设置”(Mode 
> Real time settings) 区域，“共享设备”(Shared Device) 部分）。
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6. 保存该项目。

7. 单击“导出”(Export) 按钮（“模式”>“智能设备组态”("Mode" > "I-device configuration") 区域，
“导出通用站描述文件 (GSD)”(Export general station description file (GSD)） 部分）。  
例如，如果不更改“导出”(Export) 对话框中的名称，GSD 文件则采用“GSDML-V2.31-
#Siemens-PreConf_PLC-I-Device-20130925-123456”格式的名称。

操作步骤 - 创建 PLC_1 项目

要使用共享智能设备创建第一个项目，请按以下步骤操作：

1. 启动 STEP 7。
2. 通过导出智能设备 CPU (PLC-I-Device) 安装 PROFINET GSD 文件。

3. 创建名为“PLC_1”的新项目。

4. 将 CPU 1516-3 PN/DP 插入到网络视图中。该 CPU 的名称应为“PLC_1”。
5. 从硬件目录插入智能设备（硬件目录：其它现场设备 > PROFINET IO > PLC 与 CP (Other field 

devices > PROFINET IO > PLCs & CPs)）。

6. 将 IO 控制器“PLC_1”分配给智能设备。

7. 在智能设备的属性中选择“共享设备”(Shared Device) 区域。
在表中，所有传送区和 PROFINET 接口都分配给本地 IO 控制器 (PLC_1)。

8. 定义 PLC_1 CPU 不应访问的传送区。为这些区域选择“---”条目。这些传送区是为 PLC_2 提供
的。   

9. 保存该项目。

操作步骤 - 创建 PLC_2 项目

要使用共享设备创建第二个项目，请按以下步骤操作：

1. 再次启动 STEP 7。
将打开 STEP 7 的一个新实例。 

2. 在新实例中，创建一个名为“PLC_2”的新项目。

3. 将 CPU 1516-3 PN/DP 插入到网络视图中。指定名称“PLC_2”。
4. 从硬件目录插入智能设备（硬件目录：其它现场设备 > PROFINET IO > PLC 与 CP (Other field 

devices > PROFINET IO > PLCs & CPs)）。

5. 将 IO 控制器“PLC_2”分配给智能设备。

6. 就如同在 PLC_1 项目中一样，调整对传送区的访问权。确保没有重复的分配结果。 
7. 调整子网和 PROFINET 接口的参数。因为共享智能设备涉及到不同项目中的相同设备，所以

这些数据必须匹配。

8. 保存该项目。

两个项目现在有同样组态的共享智能设备。在下一步中，仍然应在不同的项目中检查 IO 控
制器访问权和 PROFINET 接口的参数。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3843



汇总 - 分配共享设备的访问权限

传送区可以自动分配给本地 IO 控制器。要更改分配情况，请按以下步骤操作：

1. 单击“PLC_1”项目的网络视图中的“PLC_I-Device”设备，并选择“共享设备”(Shared Device) 区
域。

2. 将会出现一张表，显示有权访问每个已组态传送区的 CPU。默认设置是本地 CPU 有权访问所
有模块和子模块。

3. 保持仍保留在本地 CPU 地址范围内的所有传送区的设置“PLC_1”
从“PLC_2”项目中，为将位于“PLC_2”CPU 地址范围内的所有传送区选择设置“---”。这意味着项
目外的 IO 控制器将有权访问传送区。 

4. 对于其余项目，使用相同的步骤。 
5. 后，检查两个项目中每个模块或子模块的访问权设置是否“完整”。这意味着如果本地 CPU 

在一个项目中有访问权，那么必须在另一个项目中设置选项“---”，反之亦然。
特殊说明：PROFINET 接口的选项“---”，该端口将导致相关参数禁用且无法更改。PROFINET 接
口的参数和端口参数只能在其 PROFINET 接口分配给本地 CPU 的项目中编辑。无论怎样，两
个项目中的端口都可以互连。 

6. 检查是否为所有项目中的共享设备设置了相同的 IP 地址参数和设备名称。 
检查是否在所有项目中为连接共享设备的子网设置了相同的 S7 子网 ID（子网属性，巡视窗
口中的“常规”(General) 区域）。

说明

如果更改智能设备（例如，更改传送区的数量或长度）： 
再次将智能设备导出为 GSD 文件。在每个使用智能设备作为共享设备的项目中重新安装 
GSD 文件。确保仅一个 IO 控制器有权访问传送区。

操作步骤 - 调整实时设置

为确保所有 IO 控制器和共享设备使用适当的发送时钟运行，并确保根据通信负载正确计算

更新时间，必须调整并检查以下设置：

1. 必须为每个有权访问共享设备的模块或子模块的 IO 控制器设置相同的发送时钟：

– 如果使用 STEP 7 (TIA Portal) 组态 IO 控制器：

打开相应的项目。

选择 IO 控制器的 PROFINET 接口。

在巡视窗口中选择“高级选项 > 实时设置 > IO 通信”(Advanced options > Real-time 
settings > IO communication) 区域，并设置共享的发送时钟。

– 如果使用其它工程组态工具组态 IO 控制器：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中选择共享设备的 PROFINET 接口，并在共享设备上读出发送时钟

（“高级选项 > 实时设置”(Advanced options > Real-time settings) 区域）

在工程组态工具中输入读取发送时钟。 
– 特殊说明：如果在 STEP 7（TIA Portal 或 V5.5）中组态有权访问共享智能设备的所有 IO 

控制器，则可以在 IO 控制器上设置比共享设备支持的发送时钟更短的发送时钟（发

送时钟调整）。   
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编译和加载

必须编译不同 IO 控制器的组态，并将其一个接一个地加载到 CPU。 
由于对单独项目进行分布式组态，在访问参数分配错误时，STEP 7 不输出一致性错误。访

问参数分配错误的示例： 
• 多个 IO 控制器可以访问同一个模块

• IP 地址参数或发送时钟不同

在操作之前这些错误没什么影响，且这些错误将输出为组态错误。

参见

组态智能设备 (页 3778)
关于共享设备的有用信息 (页 3825)

模块内部共享输入/共享输出 (MSI/MSO) (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

本部分描述了 S7-1500 I/O 模块的模块内部共享输入/共享输出 (MSI/MSO) 功能，这些模块在 
ET 200MP 中的 PROFINET 上运行。

模块内部共享输入/共享输出功能

通过模块内部共享输入 (MSI) 功能，输入模块可将其输入数据 多提供给 4 个 IO 控制器。 每
个控制器都具有对相同通道的读访问权。

通过模块内部共享输出 (MSO) 功能，输出模块可将其输出数据 多提供给 4 个 IO 控制器。 
一个 IO 控制器具有写访问权。 其它 IO 控制器具有对相同通道的读访问权。

下图显示了 MSI/MSO 功能。
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① 作为 IO 控制器的 CPU 1516-3 PN/DP
② 作为 IO 控制器的 CPU 1511-1 PN
③ 带有 MSI/MSO 的 I/O 模块

④ I/O 模块通道的读访问权

⑤ I/O 模块通道的写访问权（仅限 MSO）

MSI/MSO 的优势

模块内部共享输入/共享输出 (MSI/MSO) 提供以下优势：

• 在多个 CPU 中进行实时数据采集

• 通过节省所需的额外 IO 设备和模块，降低成本

• 通过节省所需的额外 IO 设备和模块，降低空间需求

• 由于无需 CPU-CPU 通信，降低了通信负载

• 对于 CPU-CPU 通信，无需进行额外的编程
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使用 MSI/MSO 的要求

请注意以下要求：

• MSI/MSO 仅用于 PROFINET IO 
• 组态软件： STEP 7 (TIA Portal) V12 SP1 或更高版本（具有 GSD 文件）。

• IM 155-5 PN ST 接口模块和这些模块都支持固件版本为 V2.0.0 及以上版本的 MSI/MSO。

使用 MSI/MSO 的约束条件

请注意以下约束条件：

• MSI/MSO 不能用于带通道组的模块。

• 带有 MSI/MSO 的模块无法在等时同步模式下运行。

MSI 子模块

所有通道的输入值在输入模块的 MSI 组态期间都会复制到一个基本子模块和 多三个其它 MSI 
子模块中。 这样，模块通道在基本子模块和 MSI 子模块中具有完全相同的输入值。 在共享

设备中使用该模块时，可将这些子模块分配给 多 4 个 IO 控制器。 每个 IO 控制器都具有

对相同通道的读访问权。

下图显示了具有基本子模块和三个 MSI 子模块的数字量输入模块。 每个子模块分配给一个 IO 
控制器。 可由 IO 控制器 1 通过基本子模块执行该数字量输入模块的诊断和参数分配。
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MSI 子模块的值状态 (Quality Information, QI)
值状态的含义取决于所在的子模块。

对于基本子模块（第一个子模块），值状态 0 表示值不正确。

对于 MSI 子模块（子模块 2 至 4），状态值 0 表示值不正确或者基本子模块参数尚未分配（未

就绪）。

MSO 子模块

所有模块通道的输出值在输出模块的 MSO 组态期间都会从基本子模块复制到 多三个其它 
MSO 子模块中。 这样，模块通道在基本子模块和 MSO 子模块中具有完全相同的值。 当在

共享设备中使用模块时，可将 MSO 子模块分配给 多 4 个 IO 控制器：

• 基本子模块分配到的 IO 控制器具有模块输出的写访问权。 因此基本子模块占用 IO 控制

器的过程映像中的输出地址。

• MSO 子模块分配到的 IO 控制器具有模块输出的读访问权。 因此 MSO 子模块占用 IO 控
制器的过程映像中的输入地址。

下图显示了具有基本子模块和三个 MSO 子模块的数字量输出模块。 每个子模块分配给一个 IO 
控制器。 可由 IO 控制器 1 通过基本子模块执行该数字量输出模块的诊断和参数分配。
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MSO 子模块的值状态 (Quality Information, QI)
值状态的含义取决于所在的子模块。 
对于基本子模块（第一个子模块），值状态 0 表示值不正确。

对于 MSO 子模块（子模块 2 至 4），状态值 0 表示值不正确或者发生以下某个错误：

• 基本子模块参数尚未分配（未就绪）。

• IO 控制器与基本子模块间的连接已中断。

• 基本子模块的 IO 控制器处于 STOP 或 POWER OFF 状态。

组态带有 MSI/MSO 子模块的 I/O 模块

要求

• 组态软件 STEP 7 V12 + SP 1 或更高版本 
• 用于带有 MSI/MSO 的 I/O 模块的 GSD 文件。

• IO 设备支持 MSI/MSO（例如，固件版本 低为 V2.0.0 的 IM 155-5 PN ST）
步骤 
1. 在 STEP 7 的网络视图中，插入 IM 155-5 PN ST V2.0 及更高版本接口模块。 
2. 双击 IO 设备。 

现在将打开设备视图。
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3. 将带有 MSI/MSO 的模块从硬件目录放入适当的插槽。 
4. 按模块的产品信息所述来组态模块。

创建标准机器项目

概述

简介

标准机器项目是使用一组创新功能的 STEP 7 项目，它们支持轻松组态和调试标准机器或具

有模块化结构的机器的灵活自动化解决方案。

硬件组态包含作为 IO 控制器的 S7-1500 CPU 以及作为“PROFINET IO 系统主站”的已连接 IO 
设备。 该主站使用 大组态进行组态，可以根据该 大组态为不同的标准机器派生不同的

选项，例如 IO 系统随组态的不同而异。

全面提升所有级别的灵活性

标准机器项目具有以下集中式特性：

• 从一个具有 大工程组态的项目（IO 系统主站），可以加载多个不同的标准机器版本（IO 
系统选项）。 标准机器项目涵盖 IO 系统的所有版本（选项）。

• 一个 IO 系统选项可以使用简单的工具本地集成到现有网络中。

以多种方式提供灵活性：

• 如果组态合适，可以使用简单的工具本地调整 IO 控制器的 IP 地址参数。 这样就可以将

标准机器轻松集成到不同的工厂中，或者多次连接到网络中。

具有这种特性的 IO 系统被称为可多次使用的 IO 系统。

• 如果组态和编程合适，就可以本地操作 IO 系统选项的不同设置（所用 IO 设备的选择或 IO 
设备的排列不同）。

由于 IO 系统的特定组态可由用户程序控制，因此这被称为 IO 系统的组态控制。

• 如果组态和编程合适，您还可以独立于上述功能，在一个项目中使用集中式设备或分布式 
I/O 设备的不同站选项。 设备的模块选择和排列可以不同。

由于站的具体组态由用户程序控制，这也被称为组态控制。
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可多次使用的 PROFINET IO 系统

应了解可多次使用的 IO 系统的哪些方面

可多次使用的自动化解决方案    
对于灵活的可重复使用自动化解决方案，与使用系列化机器一样，使用案例通常如下所示：

• 机器（还有 PROFINET IO 系统）被客户多次使用。

• 机器由不同客户用在不同工厂中。

为实现这一点，自动化解决方案必须满足以下要求：

• 组态和程序可以原封不动地加载到相同类型的不同机器。

• 仅需在本地做一些轻松调整即可将机器集成到现有的网络基础架构。

下图显示了具有可多次使用的 IO 系统的自动化解决方案如何加载到不同的自动化系统，然

后一个自动化系统如何适应本地的现有网络基础架构。

① 装载具有可多次使用的 IO 系统的组态

② 在 IO 控制器上本地设置 IP 地址和设备名称
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原理

机器的自动化组件包含一个 PROFINET IO 系统，由为其分配的一个 IO 控制器（CPU 的 
PROFINET 接口）和多个 IO 设备组成。

通过 IO 系统的“可多次使用的 IO 系统”(Multiple use IO system) 设置，可以将 STEP 7 项目

变成“标准机器项目”。

“可多次使用的 IO 系统”(Multiple use IO system) 设置可触发各种 STEP 7 设置和组态检查。这

些设置将确保 IO 系统的独立性，且与 IO 系统外的组件无关。  

要求

• STEP 7 V13 及以上版本

• S7-1500 CPU 或 ET 200SP CPU 固件版本 V1.5 及更高版本作为 IO 控制器

规则

可多次使用的 IO 系统应用以下规则：

• 无 IO 设备可组态为共享设备。

• 必须将设备的端口互连。

未组态端口互连的设备，例如，接口模块 IM 154-6 IWLAN (ET200pro PN)，不能作为可

多次使用的 IO 系统中的 IO 设备来使用 STEP 7 V13 进行操作。
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• 如果一个可多次使用的 IO 系统中的 IO 设备为智能设备（CPU 作为“智能”IO 设备）： 
如果智能设备带有下位 IO 系统，则下位 IO 系统可与上位 IO 控制器连接到同一个 
PROFINET 接口上。但根据以下规则，在两个 IO 系统中，只有一个支持多次使用：

“由上位控制器对 PN 接口进行参数分配”(Parameter assignment of PN interface by higher-
level controller)（智能设备上）= 是 (yes)：多次使用上一级 IO 系统。

“由上位控制器对 PN 接口进行参数分配”(Parameter assignment of PN interface by higher-
level controller)（智能设备上）= 否 (no)：多次使用下一级 IO 系统。

① 可多次使用的 IO 系统中的智能设备。PROFINET 接口用作 IO 设备。 
② 智能设备上的下位 IO 系统同样连接该 PROFINET 接口。

• 如果组态了 MRP (Media Redundancy Protocol)：
–  可多次使用的 IO 系统上的所有 IO 设备都必须属于同一个 MRP 域。 

• 如果组态了 IRT (Isochronous Real Time)：
– 可多次使用的 IO 系统中的所有 IO 设备必须属于同一个同步域。 
– 该同步域不得包含任何其它 IO 设备。

• 对于可多次使用的 IO 系统中的 STEP 7 V13，IE/PB Link 不能用作 IO 设备。

使用 STEP 7 V13 SP1 或更高版本时，固件版本为 V3 或更高版本的 IE/PB Link 可以用于可

多次使用的 IO 系统。

组态

可以指定组态是否能在 IO 系统的属性中多次使用。

随后所组态设备的所有其它参数设置都由 STEP 7 自动设置，并在编译期间进行检查。  
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限制条件

为防止标准机器项目与机器外的其它设备具有相关性，请遵守以下几点：

• 标准机器项目包含一个 IO 控制器和相应的 IO 设备。因此在标准机器项目中仅组态一个 
CPU 作为 IO 控制器和相应的 IO 设备。

• 不使用双终端通信连接。如有必要，仅使用单终端连接或未指定的连接。

背景：要在 STEP 7 项目中组态通信，始终可以在项目中设置 IP 地址参数。但对于可多次

使用的 IO 系统，由于 IO 控制器和所分配 IO 设备的 IP 地址参数是在本地分配的，因此这

种策略不可行。因此在组态时，IP 地址参数未知。

如果无论如何都要组态与 PROFINET 上设备（例如中央协调器）的通信，则只能使用允许

在用户程序中动态分配 IP 地址参数的通信机制。

示例：开放式用户通信

例如，如果设备组态为主动端点（连接的发起方），则 IP 地址参数可以存储在数据块中。

然后可以在调试过程中为该数据块提供当前有效的 IP 地址参数。对于这种动态 IP 地址参

数分配，没有系统支持；也就是说，如果更改了系统的组态，IP 地址参数不会自动调整。 
您可以在 STEP 7 在线帮助中，用此关键字找到有关开放式用户通信的操作说明。

参见

未指定的连接 (页 256)
指定未指定连接 (页 283)
创建新连接 - 概述 (页 259)

组态可多次使用的 IO 系统

要求

• S7-1500 CPU 固件版本 V1.5 或更高版本作为 IO 控制器

操作步骤    
要创建标准机器项目，请按以下步骤操作： 
1. 创建一个项目。

2. 组态一个 S7-1500 CPU 固件版本 V1.5 及以上版本作为 IO 控制器。

3. 组态所需的 IO 设备并将这些 IO 设备分配给 IO 控制器。

4. 组态设备之间的端口互连。
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5. 选择 IO 系统，以便可以在巡视窗口中编辑属性。

6. 在巡视窗口的“常规”(General) 区域选中“可多次使用的 IO 系统”(Multiple use IO system) 复
选框。

结果：STEP 7 进行了以下设置：

• 标准机器项目中 IO 控制器 (CPU) 的设备名称被设置为“允许在设备中直接设置 PROFINET 
设备名称”(Permit setting of PROFINET device name directly on the device)。IO 控制器 
(CPU) 初并没有 PROFINET 设备名称。

• IO 控制器 (CPU) 的 IP 协议被永久设置为“在设备中直接设置 IP 地址”(IP address is set 
directly at the device)。CPU 初并没有 IP 地址。

• “支持设备更换无需可移动介质”(Support device replacement without exchangeable 
medium) 选项被自动选中。此选项支持自动调试。调试工程师无需在本地将设备名称分

配给 IO 设备。IO 控制器将在启动期间根据预设拓扑和其它设置向 IO 设备分配设备名称和 
IP 地址。  

• IO 设备的设备名称被设置为“自动生成 PROFINET 设备名称”(Generate PROFINET device 
name automatically)（根据 IO 设备的已组态名称）。 

• IO 设备的 IP 协议被设置为“在运行期间通过 IO 控制器设置 IP 地址”(IP address is set by 
the IO controller during runtime)。IO 设备 初并没有 IP 地址。如果 IO 设备不是典型的

分布式 I/O 系统（例如 ET 200 系统），而是其它设备（例如 HMI 设备），则将此选项更

改为“在设备中直接设置 IP 地址”(IP address is set directly at the device)，如下所示。

• IO 设备的设备号将自动分配，以使 IP 地址在本地具有唯一性。

如果 IO 控制器支持操作员在后期对设备名称进行更改，则需在 PROFINET 接口属性的“高

级选项 > 接口选项”(Advanced options > Interface options)中，启用 CPU 选项“允许覆盖所

有指定 IO 设备的设备名称”(Permit overwriting of device names of all assigned IO devices)。
默认情况下禁用该选项。 
下图显示了 IP 地址和 PROFINET 设备名称的上述设置。 
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① 从标准机器项目装载组态之后，IO 控制器无设备名称和 IP 地址。

② 在装载后，IO 设备具有设备名称和设备号，但无 IP 地址。

IO 设备如何在本地获取 IP 地址

以下将对“在运行期间通过 IO 控制器设置 IP 地址”(IP address is set by the IO controller during 
runtime) 和“在设备中直接设置 IP 地址”(IP address is set directly at the device) 选项进行说

明，通常情况下为可多次使用的 IO 系统组态这两个选项。 
如果已经为 IO 系统设置了“可多次使用的 IO 系统”(Multiple use IO system) 选项，则 STEP 7 
将自动为 IO 设备设置“在运行期间通过 IO 控制器设置 IP 地址”(IP address is set by the IO 
controller during runtime) 选项。

在这种情况下，IO 控制器为 IO 设备分配一个 IP 地址，该地址基于本地为 IO 控制器分配的 IP 
地址（请参见下一部分）。如果 IO 设备是现场设备（例如 ET 200MP、ET 200SP 或其它分

布式 I/O 系统），则使用此选项。

如果 IO 设备不是“标准”现场设备（例如用于 Windows 操作系统的 HMI 设备），则不可

使用上述“在运行期间通过 IO 控制器设置 IP 地址”(IP address is set by the IO controller during 
runtime) 选项。在这种情况下，选择“在设备中直接设置 IP 地址”(IP address is set directly 
at the device) 选项。然后必须在本地为设备分配 IP 地址，并采取措施确保该地址适用于作

为其它 IO 设备和 IO 控制器的 IP 地址。 

参见

本地调整 IO 系统 (页 3857)
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本地调整 IO 系统

调整随标准机器项目加载的机器时，需要执行若干步骤。 
只有 IO 控制器的设备名称和 IP 地址需要本地调整。IO 设备的设备名称和 IP 地址基于上述

调整。在本例中，介绍了本地设置对两个特定机器模块的影响。 
可以使用 CPU 显示屏和调试工具（例如 SINEC PNI Basic (Primary Network Initialization) 或 
PRONETA）进行现场设置。用户无需使用 STEP 7 对设备进行编程以进行这些设置。

要求

• 机器随标准机器项目一起装载（请参见组态可多次使用的 IO 系统 (页 3854)）。 
• 显示屏已准备就绪或者用于分配 IP 地址和设备名称的所需的工具（如 SINEC PNI Basic、

STEP 7）可供使用。 
• IO 控制器和 IO 设备的端口按照组态进行互连。

操作步骤    
请遵循调试 S7-1500 时的约束条件和操作说明。请参见“另请参见”以参考 S7-1500 系统

手册中关于调试操作的信息。

要在本地调整标准机器，请按以下步骤操作： 
1. 将机器集成到网络中。

2. 将用于分配 IP 地址和设备名称的设备连接到 CPU，例如带有适当软件的 PG/PC。
3. 为 IO 控制器分配所需的设备名称和 IP 地址。 
然后 IO 控制器 (CPU) 为 IO 设备分配调整后的 PROFINET 设备名称和唯一的 IP 地址。

分配时使用下列规则：

• IO 设备的设备名称由以下使用句号分隔的名称部分组成：

<标准机器项目中 IO 设备的组态名称>.<设备上设置的相关 IO 控制器的名称>
• IO 设备的 IP 地址基于相关 IO 控制器本地组态的 IP 地址和设备号（总和）。 

说明

分配时确保无法在子网上创建重复的 IP 地址。在这种情况下，IO 控制器不分配新的 IP 地
址。 

在下图中，设备名称“m1”和 IP 地址 192.168.1.10 已经分配给第一台机器的 IO 控制器。

设备名称“m2”和 IP 地址 192.168.1.20 已经分配给第二台机器。
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请参见下图了解得到的设备名称和 IP 地址。

① 在 IO 控制器上设置设备名称和 IP 地址

② 启动后，IO 设备具有更新的设备名称 (<组态的设备名称>.<IO 控制器的设备名称>) 以及调整后的 IP 地
址 (= <IO 控制器的 IP 地址> + <设备号>)

参见

组态可多次使用的 IO 系统 (页 3854)
S7-1500 系统手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/59191792)

允许覆盖 PROFINET 设备名称

对于 S7-1500 CPU 固件版本 V1.5 及更高版本，可以在启动 CPU 时覆盖 IO 设备的 PROFINET 
设备名称。此选项可以减少自动调试的工作量，例如在更换设备时。 

选项“允许覆盖所有指定 IO 设备的设备名称”(Permit overwriting of device names of all assigned IO 
devices) 的工作原理

启用选项“允许覆盖所有指定 IO 设备的 PROFINET 设备名称”(Permit overwriting of 
PROFINET device names of all assigned IO devices) 时，IO 控制器 (CPU) 可覆盖 IO 系统中 IO 
设备的 PROFINET 设备名称。

可多次使用的 IO 系统仅当启用该选项时工作。IO 控制器在覆盖前将检查 IO 设备的类型是

否与组态的类型一致。 
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如果未选中此选项，IO 控制器则无法覆盖 IO 设备的设备名称。在这种情况下，必须在组态

中的 PROFINET 设备名称发生更改时在 IO 设备上手动分配 PROFINET 设备名称，或者在自动

调试前删除 IO 设备的设备名称。

如果未选中“允许覆盖所有指定 IO 设备的设备名称”(Permit overwriting of device names of 
all assigned IO devices) 选项，IO 控制器则无法覆盖 IO 设备的设备名称。在这种情况下，必

须在组态中的 PROFINET 设备名称发生更改时在 IO 设备上手动分配 PROFINET 设备名称，或

者在自动调试前删除 IO 设备的设备名称。

调试过程中的响应

仅当满足以下要求时，才能选择选项“允许覆盖所有分配的 IO 设备的 PROFINET 设备名

称”(Permit overwriting of PROFINET device names of all assigned IO devices)：
• 所有组态的 IO 设备可用。

• 所有 IO 设备均按照拓扑组态正确接线。

• IO 设备未跳线。

如果所组态的 IO 设备缺失或跳线（部分调试），则不能使用该选项。

用户还可为连续机器项目使用此选项，并在之后再通过 ReconfigIOSystem 调整组态。应注意，

通过 ReconfigIOSystem Mode:=2 指令在控制数据集中为 IO 控制器传送的始终是有效的组态。

一旦通过 ReconfigIOSystem Mode:=3 激活重新组态，PROFINET 设备名即会被数据记录中定

义的名称覆盖。

小心

部分调试后出错

如果在部分调试或接线错误时指定的设备名称错误，则需在修正接线后手动删除错误的设

备名称，才能获得正确的设备名称分配。

操作期间的行为

更换设备后，新设备会立即由已组态的 PROFINET 设备名称覆盖。
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如果 IO 设备的 MAC 地址已经可在项目中使用，则 PROFINET 设备名称不会被覆盖。

警告

PROFINET 设备名称错误

启用“允许覆盖所有指定 IO 设备的 PROFINET 设备名称”(Permit overwriting of PROFINET 
device names of all assigned IO devices) 选项后，连接错误设备时，组态可能分配错误的 
PROFINET 设备名称。

根据所连接的 I/O，如果出现故障，将会有导致死亡、严重伤害或损坏的风险。

为了避免所有危险，请检查更换设备时是否连接了正确的替换设备，以及端口互连是否与

组态的预设拓扑相同。

典型危险来源

在更换 IO 设备时（“标准情况”），确保按照组态的端口互连来连接替换设备。

下图显示了两根相同 PROFINET 电缆的连接在两个交换机端口上交换的情况。由于 IO 控制

器按照预设的拓扑分配设备名称，所以设备连接不正确将严重影响命名。

由于工厂内有不同的执行器进行控制，在这种情况下将会导致危险情况发生。
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① 使用 PROFINET 电缆连接的交换机

②  设备 A，设备名称“IOD-1”：控制电机 1
③  设备 B，设备名称“IOD-10”：控制电机 10
④  设备 A 控制电机 10
⑤  设备 B 控制电机 1

操作步骤 
要更改“允许覆盖所有指定 IO 设备的设备名称”(Permit overwriting of device names of all 
assigned IO devices) 选项，按以下步骤操作： 
1. 在网络视图或设备视图中选择要为其更改选项的 CPU 的 PROFINET 接口。

2. 选择“高级选项 > 接口选项”(Advanced options > Interface options)。 
3. 更改选项。
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PROFINET IO 系统的组态控制（选件处理）

有关 IO 系统的组态控制的信息

通过 IO 系统的组态控制，可以从标准机器项目生成多个具体的标准机器版本。

组态控制为用户提供了灵活性，只要实际组态不超过设定的组态，就可以为特定应用改变 IO 
系统的组态。因此所组态的组态就代表所有可以从其派生的实际组态的超集。

下图举例说明了如何从一个标准机器项目生成两个具有不同数量 IO 系统的 PROFINET IO 系统。

下面说明了如何对要调试的 PROFINET IO 系统进行组态和编程，例如，不使用组态软件对标

准现场机器进行组态和编程。

原理

组态控制原则在设备级别已知，以便灵活使用子模块/模块（“选件处理”）。可以从一个

工程组态项目同时为集中式和分布式 I/O 派生不同的组态。

对于 S7-1500 CPU 固件版本 V1.7 及更高版本，此原则还可以应用于 IO 系统级别。用户可

以选择省略、添加或更改特定工厂中 PROFINET IO 系统的站（IO 设备）的顺序。 
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设备的组态控制可以与 IO 系统的组态控制组合使用，其功能互相独立。

可以运行不同于 IO 系统 大组态的其它版本。在标准机器项目中，可以准备一套 IO 设备，

可以通过组态控制为各种组态灵活自定义这些设备。

可以提供以下不同版本：

• 所涉及的 IO 设备数不同版本 
通过在用户程序中传输具有所需组态的适当数据记录，将用于组态控制的可选 IO 设备添

加到组态中。

• 所涉及的 IO 设备顺序不同版本 
通过在用户程序中传输具有所需拓扑的适当数据记录，调整 IO 设备的端口互连，使其适

合所用的拓扑。

下图显示了 STEP 7 的网络视图中使用/不使用可选的 IO 设备时对应的两种不同组态。

• 不带可选 IO 设备的组态： 
在这种情况下，可以使用“ReconfigIOSystem”指令将数据记录传输到 PROFINET 接口，该

接口包含有关不在组态中包含可选 IO 设备的信息。

• 带可选 IO 设备的组态：

在这种情况下，可以使用“ReconfigIOSystem”指令将数据记录传输到 PROFINET 接口，该

接口将可选 IO 设备添加到组态中。

IO-Device_3

IM 155-6 PN...

IO-Device_2

IM 155-6 PN...

IO-Device_1

IM 155-6 PN...

IO-Device_3

IM 155-6 PN...

IO-Device_1

IM 155-6 PN...

IO-Device_3

IM 155-6 PN...

IO-Device_2

IM 155-6 PN...

IO-Device_1

IM 155-6 PN...

① 通过参数分配确定：IO Device_2 是可选 IO 设备 
② 不带可选 IO 设备的组态

③ 带可选 IO 设备的组态 
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总结：通常步骤

在实现标准机器方案时，分为以下几个阶段：

1. 工程组态阶段：创建标准机器项目并将其装载到特定机器或设备：

– 完整组态特定机器或设备所需的全部 IO 设备（选件）

– 把那些将在特定机器或设备中忽略的 IO 设备组态为可选

– 准备用户程序，要能够通过交换机或 HMI 设备选择现场的实际组态

2. 调试阶段：准备要运行的特定机器或设备：

– 将机器或设备集成到现场网络中（请参见“本地调整 IO 系统 (页 3857)”）
– 通过组态的选项选择 IO 系统的当前组态

将 IO 设备组态为可选

要求

• S7-1500 CPU 固件版本 V1.7 及更高版本作为 IO 控制器

• STEP 7 V13 SP1 或更高版本

• 已经考虑了建立和运行标准机器项目的规则 (页 3875)。

可选 IO 设备的端口互连

自 STEP 7 V15.1 起，不能对可选 IO 设备进行端口互连。

在以下情况下，会为要通过用户程序进行自定义的 IO 系统强制实现设备间的端口互连。

• 已组态 IRT。
• 已组态 MRP。
• 使用 V15 或更低版本的 STEP 7。

操作步骤    
要将 IO 设备组态为可选 IO 设备，请按以下步骤操作：  
1. 创建一个项目。

2. 组态一个 S7-1500 CPU FW V1.7 及以上版本作为 IO 控制器。

3. 组态所需的 IO 设备并将这些 IO 设备分配给 IO 控制器。

4. 选择要标记为可选的 IO 设备。 
5. 选择“PROFINET 接口 [X1] > 高级选项”(PROFINET interface [X1]" > Advanced options) 区域。
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6. 启用“可选 IO 设备”(Optional IO devic) 选项。

7. 对要组态为可选的所有 IO 设备重复步骤 4 到 6。
8. 将组态装载到 CPU。
结果：装载此组态后，系统的行为如下：

• 为 IO 系统的组态控制准备好 CPU。 
• 所有 IO 设备都被禁用。

• 无论是要使用用户程序自定义组态（添加可选 IO 设备），还是不对装载的组态进行任何

更改：必须在用户程序中调用“ReconfigIOSystem”指令，并向系统通知当前组态！ 
若不调用“ReconfigIOSystem”指令，系统将无法运行。

有关操作过程的更多信息，请参见“在程序中启用可选 IO 设备 (页 3865)”。

在“I/O 通信”表中进行快速参数分配

也可以在“I/O 通信”选项卡中指定 IO 设备是否可选。

在“可选的 IO 设备”(Optional IO-Device) 附加列中，每个 IO 设备都有一个可以选择的选复

选框用于指示 IO 设备是否可选。可以在此处集中调整设置。

在程序中启用可选 IO 设备

要求

• CPU S7-1500 FW V1.7 及以上版本作为 IO 控制器。

• STEP 7 V13 SP1。
• 至少有一个 IO 设备组态为可选 IO 设备。

• 已经考虑了建立和运行标准机器项目的规则 (页 3875)。

步骤    
请注意，有关调试 S7-1500 系统的信息和规则位于 SIMATIC S7-1500 的文档中！ 
下面关于操作步骤的描述仅包括了解可选 IO 设备的程控激活所需的步骤。
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要激活或禁用可选 IO 设备，可将其包含在组态中并在用户程序中将其激活，按照以下步骤

操作： 
1. 按照此处的描述创建数据记录。

2. 调用“ReconfigIOSystem”指令并选择模式 1 禁用所有 IO 设备。
如果将 CPU 设置为 STOP 或 POWER OFF 状态以便在此状态下修改设备（例如添加可选的 IO 设
备），不必在模式 1 下使用“ReconfigIOSystem”明确禁用。这种情况下，在 STOP-RUN 转换和 
POWER-OFF > POWER-ON 转换后，所有 IO 设备会自动禁用。

3. 将设备设为安全状态，以便毫无危险地改造设备： 
根据目标应用将设备放在一起。将所需的可选 IO 设备添加到组态中计划的位置（按照正确顺
序！），或者除去不再需要的可选 IO 设备。 

4. 连接 IO 设备。

5. 启动 S7-1500 系统并再次调用“ReconfigIOSystem”指令。选择模式 2 以传输数据记录 
CTRLREC。

6. 成功传输数据记录后，再次调用“ReconfigIOSystem”指令。选择模式 3 以激活属于当前组态的
所有 IO 设备。 

结果

CPU 激活以下 IO 设备： 
• 所有尚未设置为可选 IO 设备的 IO 设备。

• 控制数据记录中列出的所有可选 IO 设备 (CTRLREC)。
以下 IO 设备仍被禁用：

• 扩展单元（运行期间更改的 IO 设备）。

• 控制数据记录中未列出的可选 IO 设备。

说明

在所有模式下使用相同的控制数据记录 (CTRLREC) 调用“ReconfigIOSystem”指令！ 
如果在不同的模式下使用不同的数据记录，会导致组态的自定义不一致，并导致发出不可思

议的错误消息。 

示例：用于激活 IO 设备的数据记录结构

IO 设备“IO-Device_2”将作为唯一的 IO 设备在用户程序中激活。执行此操作只需要使用“IO-
Device_2”的硬件标识符即可。 
建议：使用硬件标识符的系统常量来代替绝对值，如本例中所示。使用此过程，DB 的内容

不受因组态更改而导致的硬件标识符更改的影响。
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数据记录将存储在数据块中并使用“ReconfigIOSystem”指令传输到用户程序中 IO 控制器的 
PROFINET 接口。

IO-Device_3

IM 155-6 PN...

IO-Device_2

IM 155-6 PN...

IO-Device_1

IM 155-6 PN...

IO-Device_3

IM 155-6 PN...

IO-Device_2

IM 155-6 PN...

IO-Device_1

IM 155-6 PN...

① IO device_2 被组态为可选 IO 设备。 
② 在传输了数据记录并且使用“ReconfigIOSystem”指令激活了组态后，IO device_2 将

包含在组态中并与 IO 控制器进行数据交换。

创建数据块

此示例中，在数据块中创建控制数据记录。数据块结构如下：

第 2 行：数组定义：具有 4 个元素的 Word 类型数组。Array of Word  可作为数据类型。

第 3 行：数据记录的版本（当前：V1.0）。

第 4 行：要激活的可选 IO 设备数（此处：1）。

第 5 行：IO 设备硬件标识符列表，作为系统常量插入此处。

第 6 行：用户程序中设置的端口互连数（此处：0）。

第 7 行：额外的数据记录（可选）。 
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“ReconfigIOSystem”调用序列的规则

• 始终为“ReconfigIOSystem”指令提供相同的控制数据记录（CTRLREC 输入参数）！

• 跟在 POWER OFF -> POWER ON 转换后的调用序列：

– 使用模式 1 调用 ReconfigIOSystem（可选）。

– 使用模式 2 调用 ReconfigIOSystem（强制，即使先前没有重新组态也是如此！）。

– 使用模式 3 调用 ReconfigIOSystem（强制）。

• 跟在 STOP > RUN 转换后的调用序列：

– 使用模式 1 调用 ReconfigIOSystem（可选）。

– 使用模式 2 调用 ReconfigIOSystem（强制，即使在 STOP 状态下修改了组态也是如

此）。否则不需要）。

– 使用模式 3 调用 ReconfigIOSystem（强制）。

• 用于在 RUN 状态下进行重新组态的调用序列：

– 使用模式 1 调用 ReconfigIOSystem（强制）。

– 使用模式 2 调用 ReconfigIOSystem（强制）。

– 使用模式 3 调用 ReconfigIOSystem（强制）。

关于规则的说明与建议

• 如果未在控制数据记录或数据块中将要组态的 IO 设备列为可选 IO 设备，此 IO 设备将不

属于组态，并且不与 CPU 进行数据交换。 
• 如果未激活任何可选 IO 设备并且使用装载的组态而不进行重新组态，则必须按照前面的

步骤进行操作，并将控制数据记录传输到 CPU。 
控制数据记录的结构简单，包含以下变量：

– 版本（高位字节 = 1，低位字节 = 0）
– 要激活的可选设备数量 = 0
– 用户程序中设置的端口互连数 = 0

• 在 STOP > RUN 转换和 POWER-OFF > POWER-ON 转换后，所有 IO 设备会自动禁用。因

此，无需使用模式 1 调用 ReconfigIOSystem，组态控制便可正常发挥作用。

如果用户使用自己的项目作为有效的通用样本对组态控制进行编程，我们建议在进行任

何重新组态之前 好还是使用模式 1 执行 ReconfigIOSystem 调用。这样，此样本还可用

于在 RUN 模式下进行重新组态。
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• 在使用 IRT 时同时调试多种 I/O 系统（超过 8 个可选 IO 设备）：

在激活可选 IO 设备时要保持较短的启动时间（ReconfigIOSystem，模式 3），请注意以

下提示：检查 IO 设备的设备编号。设备编号应遵守以 IO 控制器开头的拓扑互连，采用

升序。IO 设备在拓扑中与 IO 控制器的距离越远，也就是说 IO 控制器和相关 IO 设备之间

的 IO 设备越多，设备编号就越大。 
在选择了 PROFINET 接口的巡视窗口的“以太网地址 - PROFINET”(Ethernet addresses - 
PROFINET) 区域中设置设备编号。

使用线性拓扑的设备编号分配示例：

IO-Device_3

IM 155-6 PN...

IO-Device_2

IM 155-6 PN...

IO-Device_1

IM 155-6 PN...

IO-Device_4

IM 155-6 PN...

1 2 43

• CPU 处理“ReconfigIOSystem”指令以便异步传输控制数据记录。 
因此在启动程序中调用指令时，必须一个循环内重复地调用“ReconfigIOSystem”，直到输

出参数“BUSY”或“DONE”指示数据记录已传输。 
提示：请使用 SCL 编程语言和 REPEAT ... UNTIL 指令编程此循环。

REPEAT
    "ReconfigIOSystem"(REQ := "start_config_ctrl",
               MODE := 1,
               LADDR := 64,
               CTRLREC := "myCTRLREC".ArrMachineConfig0,
               DONE => "conf_DONE",
               BUSY => "conf_BUSY",
               ERROR => "conf_ERROR",
               STATUS => "conf_STATUS");
UNTIL NOT "conf_BUSY"
END_REPEAT;

更多信息

有关数据记录基本结构以及使用“ReconfigIOSystem”指令的信息，请单击此处。

参见

将 IO 设备组态为可选 (页 3864)

组态 IO 设备的灵活顺序

下面说明了如何满足要求的条件以更改 PROFINET IO 系统中 IO 设备的顺序。
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此功能也支持可选 IO 设备。 为简单起见，下面列出了没有可选 IO 设备的 大组态。

原理

标准机器项目的典型应用包括使用一组不同的设备单元组成一个完整的设备，这些设备单元

只是排列不同，例如传送系统。 每个设备单元包含一个机械功能单元（导轨或传送带）和

一个电子功能单元（电源、具有 IO 模块的 IO 设备、传感器、执行器、电机、与中央控制功

能进行数据交换的 PROFINET 端口 ...)。 
下图显示了如何仅仅通过交换两个导轨段来创建新的传送系统，并且使用本地条件的上游点

来修改此系统。

从自动化方面来看，就是在项目中实现各个 IO 设备的灵活排序，在现场就不再修改。 
IO 设备的顺序由端口互连确定。 对于每个 IO 设备，在端口属性中定义伙伴端口，从而在相

应的本地端口处连接相邻设备。 如果由用户程序定义伙伴端口，将选择选项“由用户程序

设置伙伴”(Partner set by user program) 作为伙伴端口。  
下图显示了上面传送系统的初始组态，它允许通过用户程序更改所连接 IO 设备的顺序。 在
本例中，将通过用户程序控制 IO-Device_2 和 IO-Device_3 的顺序。 
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IO-Device_3

IM 155-6 PN...

IO-Device_2

IM 155-6 PN...

IO-Device_1

IM 155-6 PN...

IO-Device_4

IM 155-6 PN...

IO-Device_2

IM 155-6 PN...

p2 p1 p2 p1 p1p1 p2

p2 p1 p2 p1 p1p1 p2

IO-Device_3

IM 155-6 PN...

IO-Device_1

IM 155-6 PN...

IO-Device_4

IM 155-6 PN...

要确定如何选择伙伴端口设置，必须记下每个设备和每个设备端口可以互连的伙伴。

• 如果伙伴在提供的不同组态中始终相同，则为此伙伴选择伙伴端口。

• 如果伙伴在不同的组态中也不同，则选择“由用户程序设置伙伴”(Setting partner by user 
program)。

对于上图中的示例，端口设置结果如下：

设备 本地端口 伙伴端口设置 说明

PLC_1 p1 p1 (IO device_1) 端口 1 上 PLC_1 的伙伴始终为 
IO device_1

IO device_1 p1 p1 (PLC_1) 端口 1 上 IO device_1 的伙伴始

终为 PLC_1
IO device_1 p2 由用户程序设置伙伴 端口 2 上 IO device_1 的伙伴为 

IO device_2 或 IO device_3 => 
由用户程序设置伙伴

IO device_2 p1 由用户程序设置伙伴 端口 1 上 IO device_2 的伙伴为 
IO device_1 或 IO device_3 => 
由用户程序设置伙伴

IO device_2 p2 由用户程序设置伙伴 端口 2 上 IO device_2 的伙伴为 
IO device_3 或 IO device_4 => 
由用户程序设置伙伴

IO device_3 p1 由用户程序设置伙伴 端口 1 上 IO device_3 的伙伴为 
IO device_2 或 IO device_1 => 
由用户程序设置伙伴
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设备 本地端口 伙伴端口设置 说明

IO device_3 p2 由用户程序设置伙伴 端口 2 上 IO device_3 的伙伴为 
IO device_4 或 IO device_2 => 
由用户程序设置伙伴

IO device_4 p1 由用户程序设置伙伴 端口 1 上 IO device_4 的伙伴为 
IO device_3 或 IO device_2 => 
由用户程序设置伙伴

IO device_4 p2 任意伙伴 端口 2 上未指定伙伴

要求

• S7-1500 CPU 固件版本 V1.7 及更高版本作为 IO 控制器。

• STEP 7 V13 SP1 或更高版本。

• 已经考虑了建立和运行标准机器项目的规则 (页 3875)。

步骤    
要为程控互连设置伙伴端口，请按以下步骤操作：  
1. 选择要设置其端口的设备（IO 控制器或 IO 设备）的 PROFINET 接口。 
2. 在 PROFINET 接口的属性中，选择“端口互连”(Port interconnection) 区域（“扩展选项 > 端

口 [...] > 端口互连”(Extended options > Port [...] > Port interconnection)）。

3. 从下拉列表中选择“由用户程序设置伙伴”(Setting partner by user program) 作为伙伴端口。

4. 为每个要通过用户程序互连的端口重复步骤 1 到 3。

参见

自定义 IO 设备在程序中的排列 (页 3872)

自定义 IO 设备在程序中的排列

要求

• CPU S7-1500 FW V1.7 及以上版本作为 IO 控制器。

• 至少一个伙伴端口组态为“由用户程序设置伙伴”(Partner set by user program)。
• 已经考虑了建立和运行标准机器项目的规则 (页 3875)。
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步骤    
操作步骤与激活可选 IO 设备的步骤相对应。

要对端口进行程控分配，只有数据记录的结构必须扩展。 下面介绍了这种扩展。

示例： 用于分配伙伴端口的数据记录结构

数据记录结构需要端口的硬件标识。

数据记录将存储在数据块中并使用“ReconfigIOSystem”指令传输到用户程序中 IO 控制器的 
PROFINET 接口。

由于“ReconfigIOSystem”指令的输入参数 RECORD 属于 VARIANT 数据类型，因此必须首先为

数据块创建数据类型。

下面描述了 PLC 数据类型的结构，以及基于此类型的数据块的结构。 

选择派生的组态

对于以下选定的组态，下面显示了数据记录必须如何呈现，IO 设备才能通过用户程序按照

计划的顺序互连。 

IO-Device_2

IM 155-6 PN...

p2 p1 p2 p1 p1p1
p1

p2

IO-Device_3

IM 155-6 PN...

IO-Device_1

IM 155-6 PN...

IO-Device_4

IM 155-6 PN...

本例基于前面部分 (页 3869)的灵活组态，并且说明了各个伙伴端口的设置。

特定派生组态的伙伴端口已经定义，因此可以对所涉及端口的硬件标识进行命名。
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下表仅包含其端口可由用户程序定义的设备。 只有这些设备才与数据记录结构相关。

设备 本地端口 伙伴端口设置 所选组态的伙伴端口

IO device_1 p2 = 端口 2 
硬件标识符： 
251

由用户程序设置伙伴 IO device_3 的端口 1
硬件标识符： 261

IO device_2 p1 = 端口 1
硬件标识符： 
281

由用户程序设置伙伴 IO device_3 的端口 2 
硬件标识符： 291

IO device_2 p2 = 端口 2
硬件标识符： 
311

由用户程序设置伙伴 IO device_4 的端口 1 
硬件标识符： 321

创建数据块

对于派生的组态，以数据块“DB-IO-SYSTEM-Port-Interconnections”的结构为例进行了说明。 
当在输入参数“CTRLREC”处调用“ReconfigIOSystem”指令时，将使用该数据块。 
此处不使用端口硬件标识符的值，而是使用硬件标识符的系统常量。 
数据块结构如下：

第 2 行： 声明 Word 类型的数组（只允许使用此数据类型）。

第 3 行： 控制数据记录的版本： V1.0。
第 4 行： 可选 IO 设备数：0。
第 5 行： 指定端口互连的数量：3。
第 6 行： 端口互连 1，本地端口。

第 7 行： 端口互连 1，伙伴端口。

第 8 行： 端口互连 2，本地端口。

第 9 行： 端口互连 2，伙伴端口

第 10 行： 端口互连 3，本地端口。

第 11 行： 端口互连 3，伙伴端口。
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数据块中未列出的互连

如果伙伴端口在端口属性中组态为“由用户程序设置伙伴”(Setting partner by user 
program)，并且此端口在数据记录或数据块响应中未列出，那么 CPU 将此端口设置为“任

意伙伴”(any partner)。 如果未传送任何数据记录，那么 CPU 为所有程控分配设置此“任意

伙伴”(any partner)。
“任意伙伴”(any partner) 设置对 IRT 组态无效。

更多信息

有关数据记录基本结构以及使用“ReconfigIOSystem”指令的信息，请单击此处。

系统行为与规则

下面说明了其组态由用户程序控制的 IO 系统如何运行。

另外，此处还列出了在标准机器项目中组态 大组态结构时必须考虑的规则与限制。
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系统行为

• 系统诊断：

在系统诊断视图（在线视图或“在线和诊断”）中，禁用的 IO 设备显示为“禁

用”(deactivated)。
• 拓扑视图：

离线视图：与组态一样。对于组态为“由用户程序设置伙伴”(Setting partner by user 
program) 的端口和伙伴端口，不显示互连。

在线视图：相对于无错端口以及与激活 IO 设备的互连，端口以及与禁用 IO 设备的互连

显示在另一块绿色阴影中。

• Web 服务器中的表示：

设备的名称显示为已组态（“属性 > 常规 > 项目信息”(Properties > General > Project 
information)）。 
CPU 的已分配 PROFINET 设备名称显示在“通信”(Communication) 网站的“参

数”(Parameter) 选项卡上。

IP 地址参数：当前分配的 IP 地址参数显示在“模块状态”(Module state) 站点上。 
拓扑结构：通过用户程序进行自定义形成的 新拓扑结构显示在 Web 服务器中。组态为

可选的 IO 设备在 Web 服务器中显示为“禁用的”IO 设备。

规则

应用此处 (页 3851)说明的标准机器项目规则。 
对于组态控制的 IO 系统，应用以下附加规则：

• 当组态 MRP (Media Redundancy Protocol) 时：

组态为环网端口的端口不得通过用户程序互连。

但具有环网端口的设备（MRP 域的设备）可以是可选 IO 设备。

• 组态扩展站时（= 运行期间更改 IO 设备）：

扩展站和扩展单元的首个 IO 设备都不能是可选设备。

扩展单元的端口不得通过用户程序互连。
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• 组态 IRT 时：

同步 IO 设备（“IRT 设备”）必须由组态定义，并且不得在标准机器的不同版本中更改。

因此，IRT 设备的端口不得通过用户程序互连。 
但可以将 IRT 设备组态为可选 IO 设备。

还可以通过用户程序将 RT 设备互连，例如通过交换端口与此线路隔开（请参见图）。

IRTIRTIRT

RT

• 如果组态可选 IO 设备到其伙伴的固定端口连接：

一个可选的 IO 设备 多可以有 2 个固定端口连接。

如果组态更多固定端口连接，则与禁用的 IO 设备之间形成的端口连接不再明确定义。

示例：可选 IO 设备“Optional_IOD”与“PLC_1”、“IO-Device_3”和“IO-Device_4”（无效组

态）之间形成固定端口连接。如果省略 IO 设备“Optional-IOD”，则通过桥接禁用的可选 IO 
设备可形成 2 个端口连接（① 和 ②）；见下图。 
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性能升级

简介

性能升级

该性能升级可实现 PROFINET 技术规范 V2.3 中的“高性能”应用级别。

该性能升级将采取一系列具体措施，可提高带 IRT 功能的 PROFINET 的以下性能：

• 缩短 IO 设备的运行时间延时

• 增加循环 IO 数据的带宽

• 减小 PROFINET 帧的带宽

• 缩短发送时钟

通过性能提升功能，发送时钟相同时，PROFINET IO 系统支持的设备更多；设备数量相同时，

发送时钟显著缩短。

PROFINET 之前即可达到 250 µs 的发送时钟。 
通过性能升级，如今可实现同步发送时钟高达 125 µs 的快速转发、动态帧封装和网路分段。

使用短发送时钟时，仍然支持标准通信。

性能升级将大幅提高应用的实施速度并缩短所需的发生时钟。

动态帧封装

动态帧封装

之前，会为每个 PROFINET IO 设备发送单独的 PROFINET IO 帧。 
性能升级中采用基于汇总帧技术的动态帧封装机制。通过汇总帧，每个帧中可包含总线上所

有节点的用户数据。通过动态帧封装，每个 IO 设备将从帧中读取自己的数据，然后再转发

其余数据。这样，从 IO 设备到 IO 设备的帧长度将逐渐缩短。动态帧封装机制显著提高了线

形拓扑结构中带宽的使用效率。 
在下图中以一个包含 3 个 IO 设备用户数据的帧为例，说明了动态帧封装的工作原理。
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① PROFINET IO 帧中包含所有三个 IO 设备（绿色、蓝色和橙色）的用户数据。

② PROFINET IO 帧到达第一个 IO 设备。IO 设备从帧内取出自己的用户数据（绿色），

并转发剩余帧。 
③ PROFINET IO 帧中包含两个 IO 设备（蓝色和橙色）的用户数据。

④ PROFINET IO 帧到达第二个 IO 设备。IO 设备从帧内取出自己的用户数据（蓝色），

并转发剩余帧。 
⑤ PROFINET IO 帧包含一个 IO 设备的用户数据（橙色）。

⑥ PROFINET IO 帧到达 后一个 IO 设备。IO 设备保存包含用户数据的整个帧（橙色）。

DFP 组
动态帧封装机制将支持性能升级的 IO 设备自动分组到 DFP 组中。要将 IO 设备分组到 DFP 组
中，这些设备必须在总线上连续排列而且这些设备的更新时间和看门狗时间也必须相同。超

出 DFP 组的 大帧长度或 DFP 组内成员数量的 大数时，动态帧封装机制将自动创建一个

新的 DFP 组。   
在 STEP 7 中，DFP 组位于“IO 设备”(IO devices) 框中的“域管理 > 同步域 > 同步域的名称 > 设
备”(Domain management > Sync domains > Name of the sync domain > Device) 中。
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说明

长看门狗时间时的动态帧封装

如果参数“接受无 IO 数据的更新循环”(Accepted update cycles without IO data) 的值大于 
31，则动态帧封装机制不会将该 IO 设备添加到 DFP 组中。

分段

分段

传输 TCP/IP 数据的完整标准以太网帧的时间可达 125 µs。这也就意味着，无法将 PROFINET 
IO 数据的循环时间缩短到指定时间。

在性能升级过程中，可通过分段机制将 TCP/IP 帧拆分为多个子帧。这些帧段将分为多个发送

时钟传送到目标设备中，并在目标设备重新组装为原 TCP/IP 帧。

分段机制可显著缩短循环时间，低至 250 µs。发送时钟越短，TCP/IP 数据所需带宽越少。由

于循环 IO 数据所用带宽增大，即可在同样时间内传送更多循环 IO 数据。

下图显示了分段机制的工作原理。

① 传输带有 TCP/IP 数据的标准以太网帧的时间至少为 125 µs。
② 在分段中，标准以太网帧将分成两个帧段。

③ 这些帧段将拆分为多个较短的发送时钟。
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快速转发

快速转发

为了确定是转发该帧或是使用该帧，PROFINET IO 设备需要获取该帧的 ID。而在此之前，IO 
设备通常需要 1440 ns 才能获得帧 ID。
在性能升级过程中，通过快速转发机制，则可将帧 ID 放置到更加靠近帧的前端位置处。这样，

设备获取帧 ID 的时间可降低至 320 ns。
凭借快速转发机制，PROFINET IO 系统中帧的传送时间显著降低。这是一项重大的性能优势，

对线形拓扑、环型拓扑和树形拓扑而言更是如此。

下图比较了 IO 设备中带/不带快速转发机制时，PROFINET IO 帧所需的传送时间。

① 开始时：

• 两个 PROFINET 帧都到达 IO 设备。

IO 设备开始检查这些帧的帧 ID 
② 320 ns 后：

• 不带快速转发：该 IO 设备仍在检查 PROFINET 帧的帧 ID。
• 带快速转发：IO 设备接收该 PROFINET 帧的帧 ID 并进行转发。

③ 1440 ns 后：

• 不带快速转发：IO 设备接收该 PROFINET 帧的帧 ID 并进行转发。

• 带有快速转发机制的 PROFINET 帧的“前进”明显快于不带快速转发的 PROFINET 
帧。

高性能 IRT 的组态

在 IO 通信的高端应用中，要求卓越的 IO 处理性能。例如，在风力发电机的控制（变频器控

制）。
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在 PROFINET IO 系统中，如果要使用具备 佳性能的 IRT 通信，则需启用选项“支持高性

能”(Make 'high performance' possible)。
启用选项“支持高性能”(Make 'high performance' possible) 选项时，支持以下操作：

• 发送时钟可设置为 188 µs 和 125 µs（CPU 1518）。

• 循环 IO 数据可设置更高的带宽。

• 可用选项“允许快速转发”(Allows the use of ‘fast forwarding)。

要求

• S7-1500 CPU 固件版本 V2.0 及更高版本

启用选项“支持高性能”(Make 'high performance' possible)。
要激活选项“支持高性能”(Make 'high performance' possible)，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择 PROFINET IO 系统。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规 > PROFINET > 管理 > 同步域 > 同步域名称”(Properties > 
General > PROFINET > Domain management > Sync domains > Name of the sync domain)。

3. 启用选项“支持高性能”(Make 'high performance' possible)。

提高循环 IO 数据的带宽

要求：启用选项“支持高性能”(Make 'high performance' possible)。

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

3882 编程和操作手册, 11/2022



要提高 PROFINET IO 系统中 IO 数据的带宽，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择 IO 系统。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规 > PROFINET > 管理 > 同步域 > 同步域名称 > 详细信
息”(Properties > General > PROFINET > Domain management > Sync domains > Name of the 
sync domain > Details)。

3. 在下拉列表中，选择“ 多 90% 的循环 IO 数据。主要传输循环 IO 数据”(Maximum 90% cyclic 
IO data. Focus on cyclic IO data)。

说明

等时同步模式下的带宽使用量

在等时同步模式下操作 PROFINET IO 系统时，应避免将带宽使用量设置为“ 多 90% 的循环 
IO 数据。主要传输循环 IO 数据”(Maximum 90% cyclic IO data. Focus on cyclic IO data.)。

设置较短的发送时钟

要求：启用选项“支持高性能”(Make 'high performance' possible)。
1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择 PROFINET IO 系统。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规 > PROFINET > 管理 > 同步域 > 同步域名称”(Properties > 
General > PROFINET > Domain management > Sync domains > Name of the sync domain)。

3. 在下拉列表中，选择发送时钟的“发送时钟”(Send clock)。
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分段的要求 (CPU 1518-4 PN/DP)
如果组合使用以下发送时钟和带宽设置，则 IO 系统中的设备将使用分段机制。 
• 发送时钟的周期为 125 µs：始终进行分段，而不考虑带宽设置。 
• 发送时钟的周期为 188 µs：使用以下带宽设置进行分段：“ 多 50% 的循环 IO 数据。均

衡比例。”(Maximum 50% cyclic IO data. Balanced proportion.) 和“ 多 90% 的循环 IO 
数据。主要传输循环 IO 数据”(Maximum 90% cyclic IO data. Focus on cyclic IO data.)。

如果禁用除一个端口之外的所有端口，则该控制器的 PROFINET IO 接口支持分段。

允许快速转发

要求： 
• PROFINET IO 设备必须支持快速转发机制。

• 启用选项“支持高性能”(Make 'high performance' possible)。
• 如果禁用除一个端口之外的所有端口，则 PROFINET IO 接口支持快速转发机制。

要支持快速转发机制，请按以下步骤操作： 
1. 在 STEP 7 的网络视图中，选择 PROFINET IO 系统。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规 > PROFINET > 管理 > 同步域 > 同步域名称”(Properties > 
General > PROFINET > Domain management > Sync domains > Name of the sync domain)。

3. 启用选项“允许快速转发”(Allows the use of ‘fast forwarding)。

说明

快速转发和 IPv6
不支持同时启用快速转发和 IPv6。
如果子网中的 IO 设备使用了 IPv6 地址，则必须禁用“快速转发”(fast forwarding)。

优化端口的短发送时钟设置

在 PROFINET IO 系统中，可通过将设备间的电缆长度限制为 20 m 以内或通过设置较低的信

号延时时间（ 高 0.12 µs），对带宽应用进行进一步优化。

要在 STEP 7 中将电缆长度组态为小于 20 m，或组态相应的信号延时，请按以下步骤操作：

1. 在 STEP 7 的拓扑视图中，选择端口。

2. 在巡视窗口中，浏览到“伙伴端口”(Partner port) 框中的“端口互连”(Port interconnection)。
3. 启用选项“电缆长度”(Cable length)（默认设置）或“信号延时”(Signal delay)。
4. 在下拉列表中，选择“小于 20 米”(< 20 m)，或输入信号延时时间。
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参见

IRT 组态的规则与信息 (页 3759)
同步 IO 控制器使用的带宽 (页 3757)

高性能 IRT 的示例组态

下图显示了一个实现性能 大化的示例组态。

X1 接口的端口 2 和线路中接口模块的端口采用以下设置：铜缆，长度 < 20 m。

X1 接口的端口 2 和总线上接口模块的端口采用以下设置：铜缆，长度 < 20 m。

PG 通过 CPU 的接口 X2 和 X3 与 CPU 建立连接。

同步域中采用以下设置：

• 启用选项“支持高性能”(Make 'high performance' possible)。
• 将发送时钟设置为 125 µs。
• 将带宽使用设置为“ 多 90% 的循环 IO 数据。主要传输循环 IO 数据”(Maximum 90% 

cyclic IO data. Focus on cyclic IO data)。
• 启用选项“允许快速转发”(Allows the use of ‘fast forwarding)。

高性能 IRT 的标准以太网通信

在高性能 PROFINET IO 系统中，也支持标准以太网通信。请注意，此时需要先根据 IO 控制

器对 IRT 节点进行相应排列，然后再排列总线端点上的标准以太网节点。

在标准以太网通信中进行数据量传送时，分隔标准以太网通信和循环实时通信可显著降低网

络通信的载荷量。示例：在快速 PROFINET IO 系统使用 X1 接口；使用 X2 接口进行标准以

太网通信。 
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基于资产管理数据记录进行维护

有关 PROFINET 资产管理的更多信息

要操作机器与设备，必需具备丰富的设备和资产知识。

维护操作需要大量的 新数据。

在 PROFIBUS & PROFINET International (PI) 现可完美满足工厂组件中的数据高度透明需求：

自 PROFIBUS 时代以来，为我们所熟知的标识和维护数据现已得到大幅扩展。  
如今，PROFINET 通过定义一个特殊的数据记录可满足这一要求：资产管理记录 (AMR)。
通过定义这一特殊的数据记录，用户可轻松识别需要在线维护的所有组件，而不仅仅只是通

过 PROFINET 设备型号（设备 / 模块 / 子模块）可寻址和访问的组件。PROFINET 如今可访问

非 PROFINET 组件！

资产概述和资产管理数据记录

资产可以是一台机器（如，激光焊接机）的组件（硬件和软件/固件），也可以是一个工厂

的组件。 
基于 PROFINET，可通过稳定可靠的 I&M 功能或相应的数据记录（I&M0 到 I&M5），识别大

量这些设备组件：设备本身，及其模块和子模块。即，可通过 PROFINET 设备模型寻址的所

有组件。   
如果组件无法通过 PROFINET 设备型号进行寻址，但可对其数据进行在线采集用于具体操作

和维护中，则该组件可通过资产管理功能进行标识。该资产管理数据（缩写为 AM 数据）将

按照一种既定结构存储在特定的数据记录中。即，上文中介绍的资产管理记录 (AMR)。
在 PROFINET 指南《标识和维护功能》中，I&M 功能（I&M 数据）和资产管理功能（AM 数据）

不同：在以下章节中，将仅介绍 AM 数据。

通过资产管理数据记录可额外在线读取的组件，包含有硬件组件（如，设备的背板总线模块）

和固件组件（如，带有版本管理功能的驱动控制单元）。 

应用示例

通过导入资产管理记录后，可在安装或操作过程中读取以下信息，如：

• 是否仅使用已认证的设备（白名单检查）？

• 固件更新到期。快速纵览：哪些设备或组件将受其影响，必须升级？
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提供资产管理数据

在 PROFINET 设备的资产管理机制中，规定 PROFINET 设备的制造商需确保资产管理记录可

访问非 PROFINET 的自动化组件。该数据记录将分配给 PROFINET 设备。 
与“标准”IO 设备不同，对于智能设备，项目工程师需提供资产管理记录。此时，智能设备

的中央模块也是资产。在 PROFINET 中，这些中央模块对上位 IO 控制器不可见。上位 IO 控
制器只能“看到”与智能设备进行 IO 数据交换的传送区域。

这一规则的原理将在本章节中详细介绍。 

读取资产管理数据

资产管理记录的索引为 0xF880，并这些记录的用户可通过标准 PROFINET 机制进行读取。例

如，用于评估这些数据的工具或程序。 
例如，S7-1500 IO 控制器中的用户程序可通过 RDREC 指令（索引 0xF880）读取 IO 设备的 
AMR。
但无法写入该数据记录。

更多信息

在相应 PROFINET 设备的文档中，指定了该设备是否支持以及如何支持资产管理数据。即，

是否可提供 AMR。

资产管理记录的内容和结构

资产管理记录的基本结构

首先，将简要介绍该记录的通用结构。下表列出了资产管理数据块的嵌入结构。每个数据块

表示一个资产，如端子块。

数据结构的元素 名称（基于 IEC 61158-6-10 标
准）

代码 数据类型 / 长度（单

位为字节）

标头 
AssetManagementData

BlockType 0x0035 UINT / 2
BlockLength 字节数，不含 BlockType 

和 BlockLength 的字节数

UINT / 2

BlockVersion 0x0100 UINT / 2
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数据结构的元素 名称（基于 IEC 61158-6-10 标
准）

代码 数据类型 / 长度（单

位为字节）

AssetManagementInfo
AssetManagementBlocks 
(n)

NumbersOfEntries AssetManagementBlock 
的数量

UINT / 2

AssetManagementBlock 1 见下表

AssetManagementBlock 2
...
AssetManagementBlock n

资产管理块的结构

每个 AssetManagementBlock 都包含资产的标识数据和本地化信息。

AssetManagementBlock 中包含一个子结构，基本特性如下所述。

AssetManagementBlock 的标头中包含有该记录进行 AM 数据编译时的代码信息。设备将根

据具体的设备类型采用相应的 BlockType：
• 复杂设备，包含硬件和固件信息（BlockType 为“AM_Fullinformation”）
• 复杂设备，包含硬件和固件信息（BlockType 为“AM_HardwareOnlyInformation”）
• 设备，包含固件信息（BlockType 为“AM_FirmwareOnlyInformation”）
正是由于块类型不同，标头下方的数据结构更为高效。而且，数据记录的大小可以非常大（

大 64 KB，具体取决于 IO 设备提供的资产数量）。

表格 1-172 AssetManagementBlock 的结构

数据结构的元素 名称（基于 IEC 61158-6-10 标
准）

代码 数据类型 / 长度

（单位为字节）

AssetManagementBlo
ck 标头

BlockType 0x0036 (AM_FullInformation)
0x0037 
(AM_FirmwareOnlyInformation)
0x0038 
(AM_HardwareOnlyInformation)

UINT / 2

BlockLength 字节数，不含 BlockType 和 
BlockLength 的字节数

UINT / 2

BlockVersion 0x0100 UINT / 2
Padding 0x0000（填充字节） USINT / 1
Padding 0x0000（填充字节） USINT / 1
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数据结构的元素 名称（基于 IEC 61158-6-10 标
准）

代码 数据类型 / 长度

（单位为字节）

AssetManagementBlo
ck
（结构取决于 
BlockType。此处以 
AM_Fullinformation 
为例）

IM_UniqueIdentifier 制造商基于 ISO / IEC 9834-8 标准

生成的唯一通用标识符 (UUID)，
用作该资产唯一标识的参考关键

字。

示例：550c5300-
d34a-22b4-11d3-5533991111b
3

Array of Byte / 
16

AM_Location 资产位置：

基于插槽（“插槽和子插槽号格

式”）或基于层级（“十二级树形

格式”）。

参见以下说明。

Array of Byte / 
16

IM_Annotation 制造商特定标识

示例：“端子块，类型 
xyz123          ”。
通常使用 64 个字节。如果字符串

长度过短，则使用空格进行填充。

Array of Char / 
64

IM_OrderID 制造商特定的订货号

示例：“6ES7 
131-6BF00-0BA0             ”。
通常使用 64 个字节。如果字符串

长度过短，则使用空格进行填充。

Array of Char / 
64

AM_SoftwareRevision
（不在 
AM_HardwareOnlyInformation 
处）

制造商特定的软件版本

示例：“V6.3.8                              ”。
通常使用 64 个字节。如果字符串

长度过短，则使用空格进行填充。

如果资产支持 
IM_Software_Revision，则使用空

格填充 AM_SoftwareRevision。

Array of Char / 
64

AM_HardwareRevision
（不在 
AM_FirmwareOnlyInformation 
处）

制造商特定的硬件版本

示例：“A4                              ”。
通常使用 64 个字节。如果字符串

长度过短，则使用空格进行填充。

Array of Char / 
64
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数据结构的元素 名称（基于 IEC 61158-6-10 标
准）

代码 数据类型 / 长度

（单位为字节）

IM_Serial_Number 制造商特定的唯一产品相关编号。

支持显示字符（0x20 到 0x7E），

不含控制字符。

示例：“A78C-1C82             ”。
通常使用 16 个字节。如果字符串

长度过短，则使用空格进行填充。

Array of Char / 
16

IM_Software_Revision
（不在 
AM_HardwareOnlyInformation 
处）

软件版本，具有严格的结构要求

（软件版本前 （如，“V”），功能

扩展数字，BugFix 数字，内部更

改数字）。

示例：'V' 0x01 0x2 0x3
如果 AM_SoftwareRevision 使用

空格进行填充，则应对 
IM_Software_Revision 进行评估

如果资产不支持任何硬件，则编码

为 'V' 0x00 0x00 0x00。

Array of Byte / 
4 
前 （字符

“V”、“R”、“P”、
“U”或“T”），后

跟 3 个数字

（“0”到“9”）

AM_DeviceIdentification 设备标识符。具体结构如下所示：

AM_DeviceIdentification.DeviceS
ubID
（西门子为 0x0000）
AM_DeviceIdentification.DeviceI
D
（制造商的设备 ID，0x0000 到 
0xFFFF）
AM_DeviceIdentification.VendorI
D
（西门子资产示例：0x002A）
AM_DeviceIdentification.Organiz
ation：西门子资产示例：0x0000 
(PROFINET)

Array of Byte / 8

AM_TypeIdentification 制造商分配的类型标识：

0x0000：未指定

0x0001：控制器 (PLC)

UINT / 2
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数据结构的元素 名称（基于 IEC 61158-6-10 标
准）

代码 数据类型 / 长度

（单位为字节）

0x0002：基于 PC
0x0003：IO 模块、IO 子模块

0x0004：通信模块 / 子模块

0x0005：接口模块 / 子模块

0x0006：有源网络组件

0c0007：介质连接部件（总线适

配器）

0x0100 到 0x7FF：制造商特定 
IM_Hardware_Revision
（不在 
AM_FirmwareOnlyInformation 
处）

硬件版本（0x0000 到 0xFFFF）
示例：0x0003
如果 AM_HardwareRevision 使用

空格进行填充，则应对 
IM_Hardware_Revision 进行评估。

UINT / 2

AM_Location
PROFINET 的资产管理支持两种资产位置编码格式：

• 基于插槽（“插槽和子插槽编号格式”） 
• 基于层级（“十二级树形格式”，缩写为“LT 格式”）

如果资产为 PROFINET 设备一部分，则使用基于插槽的格式。这些资产与 PROFINET 模块和

子模块完全绑定在一起。 
如果资产位于 PROFINET 设备之外，则资产位置编码使用层级格式（LT 格式）。
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这些资产按照树形层级进行定位。树形层级从 0 级开始。层级 0 的值包含有关 PROFINET 设
备的信息：

• 如果资产所连接的模块可通过 PROFINET 设备模型进行寻址，则层级 0 的值为 0。后续层级

（层级 1 到层级 3）分别为插槽地址、子插槽地址和通道编号。如果该资产还连接有其它

资产，则使用下一层级 4。层级限值为 11。
• 如果资产属于一个 PROFINET 设备，但未连接可通过 PROFINET 设备型号寻址的模块，则

层级 0 的值介于 1 到 0x1FF 之间。例如，PROFINET 设备中的电源部件即为这种资产。如

果该电源部件连接有其它资产（如，传感器），则使用下一树形层级定位该传感器（层级 
1）。 

• 如果资产位于 PROFINET 设备之外，但属于安装有 PROFINET 设备的机器，则层级 0 的值

介于 0x200 到 0x3FE 之间。   
树形层级的值为 0x3FF 时，表示该树形层级不使用。即，未连接其它资产。此时，所有下

级树形层级到层级 11 均为该值。 

AM_Location 基于插槽格式的示例

机架和该机架上的端子块都提供 AM 数据。插槽分配如下图所示。 

图 1-132 AM_Location 使用基于插槽格式编码的资产示例。

将 AM_Location 作为各模块的资产进行编码，如下所示：

位 0 – 7：AM_Location.Structure = 0x02（编码采用“插槽和子插槽编号格式”） 
位 8 – 15：AM_Location.Reserved1 = 0x00（填充字节）

位 16 – 31：AM_Location.BeginSlotNumber = 2（“机架”资产从插槽 2 开始）
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位 32 – 47：AM_Location.BeginSubslotNumber = 0xFFFF（资产包含插槽 2 的所有子插槽，

否则需指定资产开始时的子插槽编号）

位 48 – 63：AM_Location.EndSlotNumber = 4（资产到插槽 4 结束）

位 64 – 79：AM_Location.EndSubslotNumber = 0xFFFF（资产包含插槽 4 的所有子插槽，否

则需指定资产结束处的子插槽编号）

位 80 – 95：AM_Location.Reserved2 = 0x0000（填充字节）

位 96 – 111：AM_Location.Reserved3 = 0x0000
位 112 – 127：AM_Location.Reserved4 = 0x0000

AM_Location 基于层级格式的示例

复杂传感器连接一个 IO 模块（插槽 5，子插槽 1，通道 1）。同时，将两个简单的传感器连

接到复杂传感器中。该模块可在 PROFINET 设备模型中寻址。因此，层级 0 的值为 0x0000。
下一层级（层级 1）则由所分配的插槽指定。之后为子插槽和通道的更多层级，以及更多下

级层级（如果有）。 

图 1-133 AM_Location 使用层级格式编码的资产示例。

该示例的详细编码信息：

位 0 – 7：AM_Location.Structure = 0x01（LT 格式）

位 8 – 17：AM_Location.Level0 = 0x000（分配给模块的资产，层级 0 的值通常为 0x000）
位 18 – 27：AM_Location.Level1 = 0x005（插槽 5）
位 28 – 37：AM_Location.Level2 = 0x001（子插槽 1）

组态设备与网络

1.4 创建组态

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3893



位 38 – 47：AM_Location.Level3 = 0x001（通道 1）
位 48 – 57：AM_Location.Level4 = 0x3FF（“层级未使用”时的编码）

位 58 – 67：AM_Location.Level5 = 0x3FF（“层级未使用”时的编码）

...
位 118 – 127：AM_Location.Level11 = 0x3FF（“层级未使用”时的编码）

复杂传感器 LT 进行 LT 编码时，使用的标识：0.5.1.1
以下信息适用于其它传感器： 
复杂传感器处，简单传感器 1 的 LT 编码：0.5.1.1.1
复杂传感器处，第二个简单传感器 2 的 LT 编码：0.5.1.1.2

智能设备的资产管理数据记录 (S7-1500, S7-1500T)
使用 STEP 7 (TIA Portal) V15 及以上版本和 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本时，可

通过用户程序编译资产管理记录。组态为智能设备时，这些 CPU 将数据作为资产从集中插

入的模块中发送到请求的 IO 控制器中。 
“S7-1500 CPU”是指 S7-1500F、S7-1500T、S7-1500C 系列 CPU 以及 S7-1500 软件控制器、

S7-1500pro CPU 和 ET 200SP CPU。

智能设备的资产管理记录

智能设备通常指机器设备。将 PROFINET IO 控制器分配给智能设备后，只能访问 PROFINET 
接口（同样组态为 IO 设备）和机器制造商所组态的智能设备传输区域。智能设备的本地模

块不可见或无法访问。

所分配的 IO 控制器则可通过资产管理记录，读取中央模块并作为智能设备的资产，资产管

理记录通常由智能设备中的用户程序进行编译 
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图 1-134 智能设备的资产

要求

• S7-1500-CPU 固件版本 V2.5 及以上版本，并组态为智能设备

• STEP 7 (TIA Portal) V15 及以上版本

• 如果 IO 控制器将读取资产管理记录：

需对 PROFINET IO 控制器进行相应编程，从而读取资产管理记录。

例如，对于 SIMATIC IO 控制器，可调用记录索引为 0xF880 的读取指令 (RDREC)。该指

令将寻址智能设备的所有子模块。如，第一个组态的传输区域子模块。
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基本操作步骤

如果要求智能设备将本地模块作为资产管理记录发送到请求的 IO 控制器中，则需执行以下

基本操作步骤：  
1. 在 CPU 的 PROFINET 接口属性中进行相应设置。

– 激活“IO 设备”(IO device) 操作模式

– 激活选项“使用用户程序激活资产管理”(Activate asset management using user 
program)
仅当选择该选项时，PROFINET 接口才会将 IO 控制器的请求转发到智能设备的用户程

序中，从而读取资产管理记录。 

图 1-135 使用数据记录激活资产管理

2. 组态程序例程，对资产管理记录进行编译。程序部分将手收集所插入中央模块中需要的 I&M0 
数据，并存储在资产管理记录的数据记录结构的相应字段中。

3. 组态程序部分，进行数据记录读取：
为此，可基于相应模式下以下模板调用指令 PRVREC（提供记录）：

– 使用模式 0 循环调用指令 PRVREC（如，在循环 OB 中），识别 AMR 请求。

– 系统识别到 AM 记录请求时，PRVREC 程序需在一秒钟时间内确认该请求已识别。即，

PRVREC 指令必须使用模式 2 和所需的 AM 记录进行调用。如果智能设备未在指定的

时间帧内进行确认，则智能设备将 IO 控制器的记录请求处理为未识别！

PRVREC 调用的组态要求：PRVREC 需使用 F_ID = 0 进行调用。即，编码为 IO 设备特

定的数据记录。因此，SLOT 和 SUBSLOT 输出参数将返回值 0。
– 必须在 10 秒内完成 AM 记录，并使用模式 3 调用 PRVREC 指令（通过 AM 记录对 IO 控

制器进行肯定响应）。如果智能设备未在指定的时间帧内进行确认，则智能设备将 IO 
控制器的记录请求处理为未识别！

有关指令 PRVREC 的详细说明和功能评估的错误代码，请参见 STEP 7 (TIA Portal) 在线帮助。  
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编译资产管理记录

可通过以下各种不同方式编译智能设备的资产管理记录：

• 建议：建议：通过西门子工业在线技术支持中的应用工具，进行资产管理记录编译。

资产管理记录的数据区域分为两部分。第一部分为系统自动确定的区域，在一个资产管

理块中包含智能设备插槽的 IM0 数据。第二部分包含各种用户特定的资产管理模块。可

基于预组态的资产管理记录结构，组态用户特定的资产管理块，填写相关信息并发送到

应用工具中。

该应用工具将执行以下操作：

– 该应用工具将确定所有资产管理块的所需空间大小，并在 CPU 的装载存储器中生成一

个新的数据块。

– 该应用工具将根据资产管理记录的规范，为数据块分配参数，并使用自动确定的资产

管理块和用户传送的资产管理块进行填充。

– 使用该应用工具时，上位 IO 控制器可访问资产管理记录。

 有关该应用工具的介绍，请参见“应用示例” 
• 用户可以自己创建资产管理记录。

在以下章节中，将介绍如何自行编译智能设备的资产管理记录。

并假定用户自行确定每个集中插入模块的 I&M 数据，并使用该数据填写资产管理记录。模

块的 I&M0 数据中包含有关模块的基本信息。如，制造商的代码、订货号、序列号以及

硬件和固件版本。这些数据在资产的 AM 记录中同样需要。

确定集中插入模块的 I&M 数据

中央结构中包括一个可选插入的电源部件（插槽 0），紧随其后的是智能设备 CPU（插槽 
1），之后为其它模块（如，数字量模块、模拟量模块）（插槽 2 及后续插槽）。

通过指令“Get_IM_Data”，可确定已插入模块的 I&M 数据，但 CPU 除外： 
为“Get_ITEM_Data”指令分配参数时，需要硬件标识符（LADDER 输入参数）。通过指令

“GEO2LOG”（确定插槽的硬件标识符），可确定每个已占用插槽的硬件标识符。 
以下汇总了需执行的基本操作步骤：

1. 在循环中，使用指令“GEO2LOG”确定已插入模块的硬件标识符。

2. 找到的所有硬件标识符，均可使用“Get_IM_Data”指令确定 I&M 数据，并将这些数据存储在由
输入参数 DATA 寻址的数据块中。使用 ARRAY of BYTE 存储数据。具体信息与上一章节中介绍
的 AM 记录内容相同。

使用测得的 I&M 数据生成 AM 记录

以下章节中的信息基于 AM 记录基本结构说明，可参见上一章节。 
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由于 S7-1500 的各个模块都包含有硬件和固件信息，因此可为所分配的 BlockType 选择

“AM_Fullinformation”编码。

所用的数据类型：

• IM_Annotation、IM_OrderID、AM_SoftwareRevision 和 AM_HardwareRevision：字符 
(UTF-8)

• IM_SeriaNumber：除 DEL (0x7F) 字符之外的其它所有字符（“ASCII 字符”）

• 不能使用 String 数据类型。该数据类型需要占用更多的字节数，不符合 PROFINET 标准 
61158-6-10 中的“应用层协议规范”要求

为每个模块生成 AM_FullInformationBlock，如下所示：

表格 1-173 模块的 AM_FullInformationBlock

数据记录元素 说明

IM_UniqueIdentifier 根据 ISO 9834-8 标准，生成一个（伪）随机 UUID（HASH 值），如下所示：

• 根据该模块（插槽 2 及后续插槽）的 I&M0 数据，生成一个 8 字节的 HASH 值。

使用 Fowler-Noll-Vo 算法（缩写为 FNV）；该算法将将根据数据字段，生成一个方

差系数（HASH 值），请参见 Internet 或在线支持上的相应示例代码。

• 基于 CPU 的 I&M0 数据，生成一个 8 字节的 HASH 值。

（使用上文中介绍的 Fowler-Noll-Vo 算法（缩写为 FNV））

• IM_UniqueIdentifier
字节 0 到 7：模块 I&M0 数据的 HASH 值
字节 8 到 15：CPU I&M0 数据的 HASH 值
需基于 ISO 9834-8 标准进行定制：

字节 8、位 7 需设置为 1；字节 8、位 6 需设置为 0（与 0011 1111 进行“与”运

算后，再与 1000 0000 进行“或”运算的结果）

字节 6、位 4 到 7 需设置为 0100（与 0000 1111 进行“与”运算后，与 0001 0000 
进行“或”运算的结果）

由于该算法基于 CPU 和模块的 I&M0 数据，因此可为各模块生成一个 
IM_UniqueIdentifier 常量。组态发生更改时，IM_UniqueIdentifier 也将随之更改。

AM_Location 字节 0 = 0x02（插槽编码），参见上一章节中的介绍。

IM_Annotation 示例：“S7-1500 模块”，IM_Annotation 的剩余字节将填充为空格 (0x20)。
IM_OrderID 复制该模块 I&M0 数据的 20 个字节（从 I&M0 数据偏移量 2 开始）剩余的 44 个字节将

填充为空格 (0x20)
AM_SoftwareRevisi
on

使用 64 个空格 (0x20) 填充该字段

AM_HardwareRevisi
on

使用 64 个空格 (0x20) 填充该字段
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数据记录元素 说明

IM_Serial_Number 复制该模块 I&M0 数据的 16 个字节（从 I&M0 数据偏移量 22 开始）

IM_SoftwareRevisio
n

复制该模块 I&M0 数据的 4 个字节（从 I&M0 数据偏移量 40 开始）

AM_DeviceIdentific
ation

字节 0、1、2、6、7 = 0x00
字节 3 = 0x2A（供应商为西门子）

字节 4 = 01，字节 5 = DeviceID（如，CPU 15xx = 0x0E）
AM_TypeIdentificati
on

复制该模块 I&M0 数据的 2 个字节（从 I&M0 数据偏移量 48 开始）

IM_HardwareRevisi
on

复制该模块 I&M0 数据的 2 个字节（从 I&M0 数据偏移量 38 开始）

在 S7-1500 CPU 之间组态直接数据交换

简介

本部分介绍直接数据交换功能。

工作原理

从固件版本 V2.8 开始，S7-1500 CPU 支持与其它 S7‑1500 CPU 进行直接数据交换。

在直接数据交换的情况下，S7‑1500 CPU 将 I/O 区域中的循环用户数据提供给一个或多个伙

伴。直接数据交换基于 IRT 和等时同步模式下的 PROFINET。
通过传送区进行数据交换。
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在两个 S7‑1500 CPU 之间进行直接数据交换 (1:1)
下图显示了两个 S7‑1500 CPU 之间的直接数据交换。发送 S7‑1500 CPU 的输出传送区对应

于接收 S7‑1500 CPU 的输入传送区。

① 用户程序与传送区之间的传送关系。用户程序与传送区通过此路径交换输入和输出数据。

② 直接数据交换的通信关系。可在 STEP 7 中组态通信关系。在通信关系的属性中创建用于直接数据交

换的传送区。

图 1-136 在两个 S7‑1500 CPU 之间进行直接数据交换 (1:1)
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与多个接收方进行直接数据交换 (1:n)
下图显示了与多个 S7‑1500 CPU 的直接数据交换。在这种情况下，发送 S7‑1500 CPU 将其

输出传送区的数据提供给多个 S7‑1500 CPU。每个接收 S7‑1500 CPU 都有其自己的输入传

送区。

① 用户程序与传送区之间的传送关系。用户程序与传送区通过此路径交换输入和输出数据。

② 直接数据交换的通信关系。可在 STEP 7 中组态通信关系。在通信关系的属性中创建用于直接数据交

换的传送区。

图 1-137 与多个接收方进行直接数据交换 (1:n)

应用

• 多个 S7‑1500 CPU 之间的确定性等时同步 I/O 通信
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直接数据交换的属性

• 始终等时同步

• MRP 组态中支持 MRPD
• 无通过 PROFINET 进行非循环数据交换的数据记录机制

• 无 PROFINET 报警

• 组态限值：

– 直接数据交换的 大数据长度为 3075 字节（包括用户数据限定符）

– 传送区的 大数据长度：1024 字节（无用户数据限定符）

– 大发送方传送区数：128
– 大接收方传送区数：512，分布在 多 64 个可接收的 PROFINET 帧中，因此 多 64 

个发送方 CPU

接收方的诊断选项

发送方的操作状态变更：

• 当发送方从 RUN 变为 STOP 时，接收方的行为如下：

– 在过程映像同步期间，“SYNC_PI”和“SYNC_PO”指令在参数 RET_VAL 中返回错误消息。

– 通过对直接数据交换的输入传送区进行直接 I/O 访问，调用 OB 122“I/O 访问错误”（如

果存在）。

– 传入诊断消息“硬件组件中的 I/O 数据故障” 
• 当发送方从 STOP 变为 RUN 时，接收方的行为如下：

– 调用直接数据交换的输入传送区的 OB 83“插拔中断”

– 在调用 OB 83 之前，调用 OB 122（如果存在）。 
– 传出诊断消息“硬件组件的用户数据故障”

发送方的站故障/站恢复

• 当发送方有故障时（例如，由于总线中断引起），接收方的行为如下：

– 调用 OB86“机架故障”

– 在过程映像同步期间，“SYNC_PI”和“SYNC_PO”指令在参数 RET_VAL 中返回错误消息。

– 通过对直接数据交换的输入传送区进行直接 I/O 访问，调用 OB 122“I/O 访问错误”（如

果存在）。

• 当发送方在站故障后恢复时（例如，由于重新建立总线连接），接收方的行为如下：

– 调用 OB86“机架故障”
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在两个 S7-1500 CPU 之间组态直接数据交换

在两个 IO 控制器之间组态直接数据交换的过程如下所述。 
首先，创建直接数据交换的通信关系。然后，组态连接的传送区。

要求

• STEP 7 V16 或更高版本

• 两个 S7‑1500 CPU 固件版本为 V2.8 或更高版本

• IRT 已组态：

– 两个 CPU 均处于一个同步域中。

– 一个 CPU 是同步主站，另一个 CPU 是同步从站。

– 端口已互连。

建立直接数据交换的通信关系

要在两个 S7‑1500 CPU 之间建立直接数据交换的通信关系，请按以下步骤操作：

1. 选择发送 S7‑1500 CPU 的 PROFINET 接口 X1。 
2. 网络视图切换为表格视图，选项卡“I/O 通信”(I/O communication)。

CPU 的 PROFINET 接口 X1 显示在“伙伴 1”(Partner 1) 列中。 
3. 在“伙伴 2”(Partner 2) 列的“<在此处删除或选择设备>”(<Drop or select the device here>) 中，

从下拉列表中选择通信伙伴的 PROFINET 接口作为连接伙伴。
注意通信方向：

– ←：通信伙伴为发送方

– →：通信伙伴为接收方

在两个 S7‑1500 CPU 之间建立直接数据交换的通信关系。

图 1-138 直接数据交换的通信关系
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组态用于直接数据交换的传送区

要组态用于直接数据交换的传送区，请按以下步骤操作：

1. 选择直接数据交换的通信关系。

图 1-139 直接数据交换的通信关系

2. 导航到通信关系属性的“常规 > 直接数据交换 > 传送区”(General > Direct data exchange > 
Transfer areas)。

3. 双击“<新增>”(<Add new>) 按钮，创建新的传送区。为传送区指定一个有意义的名称。

创建了用于直接数据交换的传送区。

图 1-140 用于直接数据交换的传送区

传送区的通信方向由通信关系指定。无法更改传送区的通信方向。 
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编辑传送区

在“常规 > 直接数据交换 > 传送区名称 > 传送区详细信息”(General > Direct data exchange 
> Name of transfer area > Detail of the transfer area) 下选择传送区的属性。

图 1-141 传送区属性

表格 1-174 传送区设置的概述

参数 本地 伙伴

起始地址 在本地 CPU 中设置输入或输出传送

区的起始地址。

在伙伴 CPU 中设置输入或输出传送

区的起始地址。

组织块 将传送区分配给等时同步模式中断 
OB 或“MC-Servo”OB。

将传送区分配给等时同步模式中断 
OB 或“MC-Servo”OB。

过程映像 选择过程映像分区，例如 PIP 1。
如果已将“MC-Servo”指定为组织

块，则 STEP 7 会自动将

“PIP OB Servo”设置为过程映像。

选择过程映像分区，例如 PIP 1。
如果已将“MC-Servo”指定为组织

块，则 STEP 7 会自动将

“PIP OB Servo”设置为过程映像。

数据长度 [字节] 设置传送区的大小。 -
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将组态下载到设备

规则：

• 将组态下载到所有相关 CPU。
• 如果更改直接数据交换的组态，请将这些更改下载到所有相关 CPU。

在多个 IO 控制器之间组态直接数据交换

在多个 S7‑1500 CPU 之间组态直接数据交换的过程如下所述。 
首先，建立直接数据交换的通信关系。然后，组态通信关系的传送区。

要求

• STEP 7 V16 或更高版本

• S7‑1500 CPU 固件版本为 V2.8 或更高版本

• IRT 已组态：

– 所有 CPU 都在一个同步域中。

– 一个 CPU 是同步主站，其它 CPU 是同步从站。

– 端口已互连。

建立直接数据交换的通信关系

要在多个 S7‑1500 CPU 之间建立直接数据交换的连接，请按以下步骤操作：

1. 选择发送 CPU 的 PROFINET 接口 X1。 
2. 网络视图切换为表格视图，“I/O 通信”(I/O communication) 选项卡。

CPU 的 PROFINET 接口 X1 显示在“伙伴 1”(Partner 1) 列中。 
3. 在“伙伴 2”(Partner 2) 列的“<在此处删除或选择设备>”(<Drop or select the device here>) 中，

从下拉列表中选择通信伙伴的 PROFINET 接口作为连接伙伴。
注意传送方向：

– ←：连接伙伴为发送方

– →：连接伙伴为接收方

在两个 S7‑1500 CPU 之间建立直接数据交换连接。

4. 对其它所有接收 IO 控制器重复步骤 3。
在发送 CPU 和接收 CPU 之间建立直接数据交换连接。
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图 1-142 与多个 S7‑1500 CPU 进行直接数据交换的连接

组态用于直接数据交换的传送区

下图显示了传送区的组态顺序。

① 首先，在发送方和一个接收方之间组态传送区。可以在发送方的 PROFINET 接口中组态此传送区。

② 然后，在发送方和其它接收方之间组态传送区。可以在接收方的 PROFINET 接口中组态这些传送区。

图 1-143 多个接收方的情况下传送区的组态顺序

要组态用于直接数据交换的传送区，请按以下步骤操作：

1. 选择发送 CPU 的 PROFINET 接口 X1，并切换为表格视图，“I/O 通信”(I/O communication) 选
项卡。

2. 在网络视图的表格视图中，选择在发送方和接收方 1 之间进行直接数据交换的通信关系。

3. 导航到 I/O 连接属性的“常规 > 直接数据交换 > 传送区”(General > Direct data exchange > 
Transfer areas)。
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4. 双击“<新增>”(<Add new>) 按钮，创建新的传送区。为传送区指定一个有意义的名称。
在发送方和接收方 1 之间组态用于直接数据交换的传送区。

图 1-144 用于直接数据交换的传送区

5. 此时，选择尚未设置传送区的接收方（例如接收方 2）的 PROFINET 接口。

6. 将网络视图切换为表格视图，“I/O 通信”(I/O communication)
显示与发送方进行直接数据交换的通信关系。

图 1-145 发送方 2 中用于直接数据交换的连接

7. 选择通信关系。

8. 导航到属性的“常规 > 直接数据交换 > 传送区”(General > Direct data exchange > Transfer 
areas)。

9. 双击“<新增>”(<Add new>) 按钮，创建新的传送区。为传送区指定一个有意义的名称。
组态了用于直接数据交换的传送区。
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10.选择传送区。

11.对于“伙伴地址”(Partner address)，选择发送方中的现有地址区域作为输出传送区。

图 1-146 用于多个 IO 控制器直接数据交换的传送区

在接收方 2 和发送方之间组态用于直接数据交换的传送区。

编辑传送区

在“常规 > 直接数据交换 > 传送区名称 > 传送区详细信息”(General > Direct data exchange 
> Name of transfer area > Detail of the transfer area) 下选择传送区的属性。

图 1-147 传送区属性
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表格 1-175 传送区设置的概述

参数 本地 伙伴

起始地址 在本地 CPU 中设置输入或输出传送

区的起始地址。

在伙伴 CPU 中设置输入或输出传送

区的起始地址。

组织块 将传送区分配给等时同步模式中断 
OB 或“MC-Servo”OB。

将传送区分配给等时同步模式中断 
OB 或“MC-Servo”OB。

过程映像 选择过程映像分区，例如 PIP 1。
如果已将“MC-Servo”指定为组织

块，则 STEP 7 会自动将

“PIP OB Servo”设置为过程映像。

选择过程映像分区，例如 PIP 1。
如果已将“MC-Servo”指定为组织

块，则 STEP 7 会自动将

“PIP OB Servo”设置为过程映像。

数据长度 [字节] 设置传送区的大小。 -

将组态下载到设备

规则：

• 将组态下载到所有相关 CPU。
• 如果更改直接数据交换的组态，请将这些更改下载到所有相关 CPU。

1.4.10 用 PN/PN 耦合器进行总线耦合

1.4.10.1 应用和功能

应用  
PN/PN 耦合器用于连接两个以太网子网以及子网之间的数据交换。 这样便可以使用有关输

入或输出地址区的数据，或者可以使用数据集。 可传送的输入和输出数据的 大大小为 1024 
字节。 好能够分开输入和输出数据，这样可以分别组态输入数据和输出数据的大小。例

如，输入数据 800 字节而输出数据 200 字节。

PN/PN 耦合器具有两个 PROFINET 接口，每个接口连接到一个子网。

在组态期间，从这一个 PN/PN 耦合器将生成两个 IO 设备，表示每个自带子网的站都有一个 IO 
设备。 在每个子网内，PN/PN 耦合器的另一个部分作为总线节点。 一旦组态完成，两个部

分合并在一起。
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图 1-148 使用一个 PN/PN 耦合器组态两个 PROFINET IO 子网

更多信息

更多关于“PN/PN 耦合器”的信息，请参见 Internet (http://
support.automation.siemens.com/CN/view/zh/44319532) 上的服务与支持。

1.4.10.2 连接以太网子网

用 PN/PN 耦合器连接以太网子网

可以使用标准设备 PN/PN 耦合器连接以太网子网。  
要连接以太网子网，执行以下步骤：

1. 创建以太网子网。

2. 在硬件目录中选择标准现场设备。 在“PROFINET IO”文件夹中找到前端模块 PN/PN 耦合器。

3. 在网络视图中，将两个组件 X1 和 X2 拖放到 PN/PN 耦合器所需的版本上。 这些组件组成一
个设备，但为了方便操作，使它们单独显示。
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4. 将 PN/PN 耦合器 X1 的以太网接口连接到第一个以太网子网。

5. 将 PN/PN 耦合器 X2 的以太网接口连接到第二个以太网子网。
这样以太网子网通过 PN/PN 耦合器的两个组件连接在了一起。

1.4.11 集成外部工具

1.4.11.1 集成 S7 外部工具

简介

STEP 7 外部工具（“设备工具”）带有一个专用的调用接口（工具调用接口），可以用于

组态分布式设备。 这样的设备被视为“具有 TCI 能力”。 
这些工具的性能范围超出了 GSD 组态所提供的选择范围，例如，它们可以提供扩展图形输

入选项。       
分布式设备可以是：

• PROFIBUS DP 从站

• DP 从站中的模块

• PROFINET IO 设备

• IO 设备中的模块
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说明

免责声明

对于使用 TCI（Tool Calling Interface，工具调用接口）调用的第三方软件（设备工具），西

门子不承担任何责任，也不保证与相关设备的正确交互。 

要求

该工具的调用接口符合 TCI 技术规范。 参数和命令通过该调用接口转发到分布式设备。 
这样的工具必须通过制造商提供的安装文件进行安装。 用于 IO-Link 主模块和 IO-Link 设备的

“S7-PCT”（Port Configuration Tool，端口组态工具）设备工具除外；它是由 STEP 7 提供的。

其特殊说明如下： 工具安装后，不会显示在项目的安装软件列表或软件产品列表中。 
必须安装分布式设备的 GSD 文件，该分布式设备由设备工具来组态。 

启动设备工具

用于启动设备工具的命令在具有 TCI 功能的设备的快捷菜单中提供，可通过图形和表格设备

视图的快捷菜单找到： “启动设备工具”。

参见

启动 SIMATIC S7-PCT (页 3913)

1.4.11.2 启动 SIMATIC S7-PCT

简介

安装 STEP 7 的同时也安装了“S7-PCT”(Port Configuration Tool，端口组态工具) 设备工具。

该工具用于向 IO link 模块的端口分配参数，例如 4SI IO-Link（S7-1200、ET 200S）或 
4IOL+8DI+4DO (ET 200eco PN)。

要求

已组态了相应的 CPU 以及具有 IO-Link 模块的 DP 从站或 IO 设备。
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步骤

要通过图形设备视图启动，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中选择 IO-Link 模块。

2. 从快捷菜单中选择“启动设备工具”(Start device tool)。
或者，要通过表格设备视图启动，请按以下步骤操作：

1. 在设备视图中选择 IO-Link 模块。

2. 在工作区域中调整区域，使表格设备总览能够显示（在设备视图和巡视窗口之间）。

3. 在设备总览中选择有 IO Link 模块的那一行。

4. 从快捷菜单中选择“启动设备工具”(Start device tool)。

结果

工具启动，可以组态其端口。 

参见

集成 S7 外部工具 (页 3912)

1.4.12 装载组态

1.4.12.1 装载组态简介

要调试设备，必须在 PG/PC 和相连设备中保存相同的组态。 要同步 PG/PC 和相连设备中的

组态，需要装载组态。 可以按照以下两个方向装载组态数据：

• 从 PG/PC 到设备

• 从设备到 PG/PC 

参见

下载组态到设备 (页 3915)
有关装载到 PG/PC 的一般信息 (页 3916)
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1.4.12.2 下载组态到设备

装载硬件配置         
在项目中插入新设备并对其进行组态之后，或者更改了现有硬件配置后，下一步就是在设备

上装载当前组态。 这样可确保 PG/PC 的组态与模块上的实际组态保持一致。 为此可以使用

“在线 > 下载到设备”(Online > Download to device) 菜单命令。

在首次下载时，将下载完整的硬件配置。 在后续下载时，仅下载硬件配置的更改内容。

装载硬件配置时，用户有下列选择：

• 在设备或网络视图中装载

• 在项目树中装载

• 装载到可访问设备

警告

只能在 STOP 模式下装载

装载后，如果参数分配不正确，机器或进程可能会出现意外行为。 为了避免出现可能的设

备损坏或人员受伤，在执行装载操作时必须将 CPU 设置为 STOP 模式。

装载等时同步应用时的特殊考虑事项

等时同步应用包括硬件配置部分和软件部分。 
示例： 如果更改硬件配置中 IO 系统的编号、延时或等时同步 I/O 的过程映像分区分配，这

会影响等时同步模式中断 OB 的参数，进而也会影响软件部分。 
对于等时同步应用，我们应始终装载整个项目（硬件和软件）。 进行部分装载操作（在不

同的时间分别装载硬件和软件）会导致不一致性，从而导致 CPU 无法启动或应用程序不能

执行等时同步操作。 
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1.4.12.3 将组态装载到 PG/PC

有关装载到 PG/PC 的一般信息

简介 
如果将用户的 PG/PC 部署到工厂，且用于创建该工厂组态的 STEP 7 项目不可用，那么可以

将组态装载到 PG/PC 上的新项目中。为此可以使用“在线 > 装载设备作为新站（硬件和软

件）”(Online > Loading the device as new station (hardware and software)) 菜单命令。

将设备装载到编程设备时，始终使用项目树中可访问设备的列表。 

要求

• 必须在 TIA Portal V12 或更高版本中创建设备的硬件配置。使用旧版本创建的设备中的硬

件配置无法装载，必须进行升级。

• 来自 GSD (ML)、HSP 或服务包的设备中的模块必须安装在 PG/PC 上的 TIA Portal 中。

• 项目必须打开。该项目可以是新（空）项目，也可以是已有项目。

• 打开的项目处于离线模式。

装载范围

以下列表简要列出了组态的可装载组件：

• 包含所有 I/O 模块及所有参数设置的设备（例如 CPU）
• PROFIBUS 主站系统和所有与 PROFIBUS 相关的设置

• PROFINET IO 系统和所有与 PROFINET 相关的设置

• 智能设备和智能从站

• 直接数据交换设置

在装载了 CPU 之后，CPU 地址区域内的所有其它模块也被装载。
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装载组态时也会装载以下连接：

• 组合式 PB/IE 网络中的 S7 连接（包括路由连接），包括通过 IE-CP 或 PB-CM 接口的连接。

当装载设备组态时，即使在原来项目的两端都组态了 S7 连接，也只有一端将 S7 连接自

动接受为已组态。当连接双方都装载后，在下一次编译过程中双方会再次连接在一起。

• 通过 CPU 内部以太网接口的 TCP 连接，通过 IE-CP 接口的 UDP/ISOonTCP 连接和 TCP、
UDP、ISO 及 ISOonTCP 连接

• 通过 STEP 7 V13 及更高版本中项目的 OUC 连接参数分配的连接

说明

装载到 PG/PC 的硬件配置与原来装载到设备的配置并非完全相同。请注意有关装载的其它信

息，特别是有关跨设备通信时部分装载的组态数据的信息。

无法装载 PC 系统，如 WinAC 或基于 PC 的自动化。

装载特定的设备组态

有关装载的信息

将设备组态装载到 PG/PC 时，分配的所有参数都会从设备传送到项目。 如果 CPU 连接到子

网，将会装载设备的所有参数，CPU 会在网络视图中显示为已联网。

说明

复位到出厂设置的 CPU 没有任何硬件配置。 因此，在这种情况下，从“在线”(Online) 菜单

中选择“装载到 PG/PC”(Load to PG/PC) 后，不会装载任何内容。

装载 S7-300/400 组态

将设备装载到已有项目时，为避免发生冲突，必须遵守以下规则：

• CPU、PROFIBUS 从站（DP 从站、智能从站）和 PROFINET 设备（IO 设备、智能设备）的

设备名称必须唯一

• 对于模块而言，网络名称、子网 ID 和 IP/DP 地址的组合必须唯一

如果发生冲突，装载操作将会取消，报警会提供有关所发生问题的信息。 随后可以相应地

调整项目，或者安装缺少的组件并重新装载。

报警组态不装载到 PG/PC。
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装载 S7-1200/1500 组态

装载时需注意以下几点：

• 装载时不支持固件版本为 V1.0 的 S7-1200 系列的 CPU。
• 装载时不支持 S7-1200 的设备特定诊断中断。 要在 PG/PC 上再次生成 S7-1200 的设备特

定诊断中断，必须再次编译硬件配置。

• 如果设置了装载到设备期间所使用的项目语言，S7-1200/1500 的模块注释将会从设备装

载到 PG/PC。 如果需要，可以取消选中注释装载。

说明

不支持任何类型的 PC 系统（如 WinAC、Embedded Controller、CP 1616 或 PC CP）装载到 
PG/PC。

装载分布式 I/O
可以装载分布式 I/O 的下列功能和设置：

• DP 主站系统/IO 系统以及关联的 DP 主站/IO 控制器（CPU 和 CP）、DP 从站/IO 设备、所

使用的模块及其参数分配和属性（例如选项处理、状态字节或 SYNC/FREEZE）
• 过程映像分区 (PIP) 到组织块 (OB) 的连接。 适用于模块和 OB 属性 
• 所组态的硬件中断以及关联的属性

• 带有智能从站的 DP 主站系统

• 作为 PROFIBUS 智能从站或 PROFINET 智能设备的 CP
• 直接数据交换

如果主站和智能从站都被装载到 PG，则仅在项目内建立智能从站/智能设备和分配的 DP 主
站/IO 控制器之间的主站-从站关系。 装载 DP 主站/IO 控制器或装载智能从站/智能设备的顺

序无关紧要。 在两个设备都装载后，主站-从站/控制器-设备关系也会立即重建。
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装载 MPI、PROFIBUS、以太网和 PtP 的子网和设备

在装载 MPI、PROFIBUS、以太网和 PtP 的子网和连接端点以及各自的连接属性时，必须注意

以下几点：

• 如果装载具有 PROFIBUS 接口的设备，那么 初设备的总线参数将不同于原来项目中的设

置。 只有当所有相关的设备都装载后，并且同一条总线上没有其它设备时，总线参数才

与原来项目中的总线参数相匹配。

• 不作为 DP 从站或 IO 设备连接到相应主站系统或 IO 系统的被动通信设备不参与数据交换， 
因此不会进行装载。

• 因此应为跨设备组态装载所有相关的设备。 编译项目时因为缺少网络站点而输出一个警

告。 由于通信站未装载而缺少的路由信息在编译期间将显示为警告。 如果组态从 PG/PC 
装载回设备，则将产生不同的路由信息。 

将设备装载到 PG/PC 后编译项目时，STEP 7 将检查已组态通信关系的所有设备是否可用。 如
果缺少设备，将接收到报警以及所缺少的通信站数量。

注意

跨设备通信

装载具有与 PG/PC 的跨设备通信的组态时，还必须将所有相应的网络站点装载到 PG/PC。 如
果缺少必需的网络站点，并且组态已装回到设备，那么将不能确保跨设备通信仍然有效。

参见

创建组态 (页 936)
组态分布式 I/O 系统 (页 3660)

装载 Web 服务器组态

有关装载的信息

CPU 的硬件配置还包含 Web 服务器设置。 将 Web 服务器组态加载到 PG/PC 时有多项限制：

• 针对 S7-300/400，指定的 Web 服务器语言和项目语言不进行加载。项目文本不进行加

载，并且在未指定项目语言时输出报警。 STEP 7 中指定的语言可以进行装载，不受 
S7-1200/1500 CPU 的限制。

• S7-1200/1500 的用户管理数据可以装载，但无法编辑。 可以使用复选框来选择是要使用

已有数据作为只读数据，还是放弃这些数据并输入新数据。 
• 不加载 Web 服务器的监控表。
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不装载用户自定义 Web 页面（HTML 页面、Java 脚本等）的源文件。 仅在用户自行输入属

性和 HTML 页面时，才可编辑装载期间生成的程序块。

参见

有关 Web 服务器的信息 (页 1618)

装载 PROFIBUS 组态

有关装载的信息

DP 主站将装载到 PG/PC。DP 主站系统和所有相连的 DP 从站将插入到项目中。相关设置保

持不变。如果已创建了适当的 PROFIBUS 子网，具有 PROFIBUS 接口的已装载设备将连接到

现有子网。

作为装载具有标准从站的 DP 主站系统的前提条件，必须将相应的 GSD 文件安装到 TIA Portal 
中，并且在硬件目录中可用。如果所需 GSD 文件的版本不同于设备中的版本，在一致性检

查时将会发现差异。

说明

仅当直接数据交换中涉及的所有通信方都装载到 PG/PC 时，才会装载组态中的直接数据交换。

等时同步模式

在装载激活了 PROFIBUS 功能“等时同步模式”的 DP 主站系统时，请注意以下几点： 
• 仅当等时同步模式计算所涉及的所有设备都装载之后，等时同步模式的总线参数和设置

在设备装载到 PG/PC 后才会相同。

• 仅支持采用等时同步模式的单主站系统。因此，仅装载 PROFIBUS 子网上只有一个 DP 主
站的组态。

智能从站

如果 DP 主站和智能从站都被下载到 PG，则只在项目内建立 DP 主站和智能从站之间的主站-
从站关系。DP 主站和智能从站的装载顺序无关紧要。如果从已连接智能从站的 DP 主站系统

装载 DP 主站，将会同时装载 DP 主站及其 DP 从站。对于涉及的智能从站，装载一个智能从

站代理作为占位模块。 
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对于智能从站代理设备：

• 可以编译和装载 DP 主站

• 属性可以显示但不可进行更改

• 不执行项目树中的诊断

在网络视图中，代理设备使用问号表示：

在 PG/PC 上，连接有智能从站代理的 DP 主站加载该设备中。

更换智能从站代理

要编辑项目中的智能从站，必须将智能设备从设备装载到 PG/PC。此时，智能从站代理将全

部替换为该智能从站及其下属 DP 从站。

可通过以下方式，将智能从站代理替换为相应的智能从站：

• 在菜单栏中，通过命令“在线 > 上传设备作为新站（硬件和软件）”("Online >Upload 
device as new station (hardware and software))

• 使用快捷菜单命令“从设备上传 > 硬件和软件”(Upload from device > Hardware and 
software)，选择智能从站代理。

• 在工具栏中，单击按钮“从设备上传”(Upload from device)。

说明

仅当所需的智能设备在硬件目录中可用时才能更换智能从站代理设备。 
系统不会加载采用密码保护的智能从站。

参见

涉及 PROFIBUS DP 的组态 (页 3658)
使用 GSD 文件 (页 3680)

装载 PROFINET 组态

有关装载的信息

如果选择了可访问设备列表中的 CPU 并执行了向 PG/PC 的装载操作，则会装载与此设备关

联的所有 IO 控制器和 IO 设备及其 IO 系统。同时也会传送拓扑设置。如果项目中已经有了

合适的以太网网络，装载的设备则会集成到现有的网络中。
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如果 IO 控制器和智能设备都被装载到 PG，则仅在项目内建立 IO 控制器和 IO 设备之间的关

系。装载 IO 控制器和装载智能设备的顺序无关紧要。

所支持的功能

下列功能和设置将进行装载：

• IO 系统与相关 IO 控制器（CPU 和 CP）、IO 设备以及所用模块中的 PROFINET 组态（RT 
和 IRT）

• 逻辑地址和接口属性

• 端口互联

• 等时同步模式

• 同步域/MRP 域
• MRP 组态的冗余角色“客户端”或“管理器”

说明

不装载空的同步域和 MRP 域。

基于 GSD 的 IO 设备

作为装载基于 GSD 的 IO 设备的前提条件，必须将相应的 GSD 文件安装到 TIA Portal 中，并

且在硬件目录中可用。如果所需 GSD 文件的版本不同于设备中的版本，在一致性检查时将

会发现差异。
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智能设备

如果从已连接智能设备的 IO 系统装载 IO 控制器，将会装载 IO 控制器及其 IO 设备。对于涉

及的智能设备，装载一个智能设备代理作为占位模块。代理智能设备中缺少 CPU 参数分配，

包括 CPU“所具有的”（下一级）IO 系统的参数分配。仅装载上一级 IO 控制器的接口。

对于代理智能设备：

• 可以编译和装载 IO 控制器

• 属性可以显示但不可进行更改

• 不执行项目树中的诊断

在网络视图中，代理设备使用问号表示：
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在 PG/PC 上，可将连接智能设备代理的 IO 控制器装载到该设备中。

更换智能设备代理

要编辑项目中的智能设备，必须将智能设备从设备装载到 PG/PC。这样会将代理智能设备更

换为完整的智能设备及其下一级 IO 设备。

可通过以下方式，将智能设备代理替换为相应的智能设备：

• 在菜单栏中，通过命令“在线 > 上传设备作为新站（硬件和软件）”("Online >Upload 
device as new station (hardware and software))

• 使用快捷菜单命令“从设备上传 > 硬件和软件”(Upload from device > Hardware and 
software)，选择智能设备代理。

• 在工具栏中，单击按钮“从设备上传”(Upload from device)。

说明

仅当所需的智能设备在硬件目录中可用时才能更换智能设备代理设备。 
系统不会加载采用密码保护的智能设备。

无法装载和更换表示 SIMOTION 智能设备的代理智能设备。

IE/PB Link 组态

如果下列某个 IE/PB Link PN IO 组态作为 PROFINET IO 设备出现，则装载包含所有下一级 
PROFIBUS 设备的完整组态：

• S7-300/400 的 CPU/CP 
• PC 站和连接的 PROFIBUS 主站系统

完整的组态包括：

• CPU
• CP 组态

• 连接了 IE/PB Link 的 PROFINET IO 系统

• IE/PB Link 连接了 DP 从站的 PROFIBUS 主站系统
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例如，一个组态包含一个 S7-300 CPU 和一个作为 PROFINET IO 控制器的 CP。一个 IE/PB Link 
作为 IO 设备连接到 IO 控制器。作为 PROFIBUS DP 主站，IE/PB Link 轮询一个 PROFIBUS DP 从
站，例如 ET 200L。如果将 CPU 从设备装载到 PG/PC，则装载整个组态。

说明

如果 IE/PB Link 不用作 PROFINET IO 代理，而是用作标准模式下的网关，则 IE/PB Link 用作 
CPU，并且可以单独进行装载。

装载共享设备

以下几点适用于注释装载：如果模块内部共享输入 (MSI) 或模块内部共享输出 (MSO) 功能

的输入/输出模块仅包含一个子模块，那么子模块没有自己的注释。而是使用输入/输出模块

的注释。要使输入/输出模块以及所有子模块具有自己的注释域，那么模块必须分成多个子

模块。

参见

组态 PROFINET IO (页 3685)

装载 HMI 设备

有关装载的信息 
将 HMI 设备装载到 PG/PC 可以分为以下几种情况：

• 连接到 DP 主站作为 DP 从站的 HMI 设备，或连接到 IO 控制器作为 IO 设备的 HMI 设备

分别装载为 DP 从站或 IO 设备（例如 PP 17-I PROFIsafe）。

• 在主站系统中作为智能从站的 HMI 设备或在 IO 系统中作为智能设备的 HMI 设备装载为

代理智能从站或代理智能设备 (页 3921)（例如 SIMATIC 精智面板）。 设备代理的设置

为只读模式。 
• 如果 HMI 设备连接到子网（PROFIBUS 或 PROFINET），但未连接到主站系统或 IO 系统

（例如 KP600 基本色 DP），则不进行装载。

将装载的组态转至在线状态

用户可以将装载的项目或项目的装载部分转至在线状态。
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要求

已经编译了从设备装载到 PG/PC 的硬件配置。 中央模块和分布式模块的状态仅在编译后才

能正确显示。

说明

如果在编译前转至在线状态，将会显示诊断图标“?”（无法诊断）。 相应的报警将显示在巡

视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 下。

依存关系

根据硬件配置装载到 PG 的完整程度，转至在线状态和进行诊断时具有以下限制：

• 连同所有关联的中央模块和分布式模块一起完整装载的设备，如 DP 从站或 IO 设备： 
可以转至在线状态并进行诊断。

• 和连接的智能设备/智能从站一起装载的设备：

– 不装载智能设备/智能从站： 可以将设备及其模块转至在线状态。 对于未装载组态的

相关组件，设备代理只能获取 低级别的诊断支持。 在线状态以图标的形式显示。 标
准诊断显示在在线和诊断视图中。 不装载 I&M 数据。

– 同时还装载智能设备/智能从站： 所有设备都可以转至在线状态；完全支持诊断功能。

1.5 显示报警

1.5.1 报警显示的概述

“报警显示”(Alarm display) 功能可用于输出诊断事件的异步报警、用户自定义的诊断报警以

及 ALARM 指令的报警。 
发生诊断事件溢出时，将显示一条提示信息。溢出消除后，将发送 NOTIFY_AP 和 ALARM_AP 
类型的报警信号。仅溢出后仍在运行的诊断事件才发送信号。溢出过程中发生的其它诊断事

件以及再次离去的诊断事件都不会发送信号（无报警历史信息）。 
您还可以从报警显示中使用“编辑报警”(Edit alarm) 快捷菜单命令启动报警编辑器，然后创

建用户诊断报警。
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图标     
下表列出了图标及其功能：

图标 功能

当前报警

显示当前活动（未决）的报警。必须确认的

报警以蓝色字体显示。 

报警归档

显示归档中的报警。 

清除所有报警归档

将删除归档中的所有报警（即使带有设置过

滤器）。

导出归档

 将当前报警归档导出到 xml 格式的文件中。  

多行

显示多行报警。

冻结报警

冻结报警显示

确认报警

确认所选报警均已读。需确认的报警将显示

为蓝色字体。

过滤器

显示报警显示过滤器。如果选择了过滤器条

件，则该图标将显示一个绿色复选标记。

1.5.2 “当前报警”视图

在“当前报警”视图中，将显示所选 CPU 报警确认存储器的图像。 

1.5.3 “当前报警”视图中的报警布局

在“当前报警”视图中，将显示所选 CPU 中报警确认存储器的图像。对于每条活动报警，在

表格中仅显示一条。一条报警的事件（“到达”、“离去”和“已确认”）将显示在一行

中。  
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表格结构 
报警中的所有属性都可以显示为列。可以显示或隐藏各列，也可以修改列的宽度和顺序。项

目关闭时，系统将保存这些设置。

可按照升序或降序对各个列进行排序。根据“冻结报警”(Freeze alarms) 是否激活，对各列

进行排序。  
报警可以显示在一行或多行中。在单行显示中，仅显示多行警报数据的第一行。 
报警分两种，需要确认的和不需要确认的。需要确认但尚未确认的报警以粗体突出显示，可

在特定上下文中通过工具栏中的按钮进行确认，或者使用快捷菜单命令“确认报

警”(Acknowledge alarm(s)) 进行确认。 

参见

在报警显示中对表进行排序 (页 3932)

1.5.4 报警归档

在归档视图中，将按照报警的发生时间对报警进行显示和归档。可以通过菜单命令“选项 > 
设置 > 在线和诊断”(Options > Settings > Online & Diagnostics) 设置归档的大小（200 到 
3000 条报警）。如果超出所选择归档的大小，则将删除包含的 老的报警。 
必须确认的报警以蓝色字体显示，可以通过快捷菜单命令“确认报警”(Acknowledge 
alarm(s)) 进行确认。

归档持续更新，无需显式保存。

参见

清除所有报警归档 (页 3929)
导出归档 (页 3929)

1.5.5 报警归档中报警的布局

在报警归档中，将记录所选 CPU 上发生的所有事件。为每个单独事件创建一个新条目并在

表格中显示为一行。 
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表格结构

报警中的所有属性都可以显示为列。可以显示或隐藏各列，也可以修改列的宽度和顺序。项

目关闭时，系统将保存这些设置。 
可按照升序或降序对各个列进行排序。根据“冻结报警”(Freeze alarms) 是否激活，对各列

进行排序。  
报警可以显示在一行或多行中。在单行显示中，仅显示多行警报数据的第一行。 
报警分两种，需要确认的和不需要确认的。需要确认但尚未确认的报警以蓝色字体显示，可

在特定上下文中通过工具栏中的按钮进行确认，或者使用快捷菜单命令“确认报

警”(Acknowledge alarm(s)) 进行确认。

参见

在报警显示中对表进行排序 (页 3932)

1.5.6 清除所有报警归档

将归档装入环形缓冲区中。也就是说，当缓冲区满了之后，将删除归档中 老的报警。使用

“清除所有报警归档”(Clear alarm archive completely) 按钮，将删除所有归档，而与是否选

择筛选条件显示特定报警无关。

操作步骤

要清除归档，请执行以下步骤：

1. 在报警显示中，单击工具栏中的“清除所有报警归档”(Clear alarm archive completely) 按钮。

1.5.7 导出归档

要归档报警，可以导出归档。为此，请执行以下操作步骤：

1. 切换到报警归档。

2. 单击“导出归档”(Export archive) 图标。

3. 在打开的对话框中，选择要导出归档的路径。

结果

归档在所选位置被另存为 xml 文件。
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1.5.8 接收报警

要显示报警，必须先为每个 CPU 设置报警接收。 

操作步骤

要接收报警，请执行以下步骤： 
1. 在项目导航中，双击相关 CPU 的“在线和诊断”(Online & Diagnostics) 文件夹。

2. 在区域导航中单击“在线访问”(Online access) 组。

3. 选择选项“接收报警” (Receive alarms)。

说明

如果选择此步骤，则只有在与设备重新建立在线连接后才能接收报警。

或者： 
1. 在设备视图、网络视图或拓扑视图中选择相关 CPU。
2. 在“在线”(Online) 菜单或快捷菜单中，选择命令“接收报警”(Receive alarms)。
或者： 
1. 在项目导航中选择 CPU。
2. 在“在线”(Online) 菜单或快捷菜单中，选择命令“接收报警”(Receive alarms)。
或者：

1. 在报警视图中，选择将待从“显示报警”(Show alarms) 下拉列表中接收报警的指定设备。 
– 如果项目未打开、未包含在线设备或（尚）未选择任何设备，则将显示条目“未选择

任何设备”(No device selected)。
– 如果单击项目名称，则将选择所有下属设备，并显示条目“选择了所有设备”(All 

devices selected)。
– 如果选择项目中的单个设备，则将显示条目“选择了多个设备”(Multiple devices 

selected)。
2. 单击下拉列表下方的绿色复选标记，确认选择。

说明

如果选择以上三个步骤中的一种，则需先与设备建立在线连接。

1.5.9 冻结报警

显示已冻结画面中报警视图的快照。如果再次单击该按钮，则将再次启用报警更新。
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“冻结报警”(Freeze alarms) 按钮未激活。

只能通过“日期”(Date) 和“时间”(Time) 列，对报警进行排序。项目关闭时，系统将保存这

些设置。根据排序顺序，当前报警将显示在表格的开始或结尾处。 

“冻结报警”(Freeze alarms) 按钮激活。

表格中的每一列都可进行排序。如果再次取消激活该该按钮，则排序设置将再次不可用。

1.5.10 确认报警

必须确认的报警以蓝色字体显示。

操作步骤  
要确认报警，请执行以下步骤：

1. 从表格中选择所需报警。

2. 单击“确认报警”(Acknowledge alarm) 按钮。

说明

同时可以选择多个报警进行确认。为此，按下 <Ctrl> 键然后选择要进行确认的报警。

结果

将确认所选报警，然后以正常字符显示。 

说明

在“当前报警”(Current alarms) 视图中，已离去的确认报警将不再显示。 

1.5.11 报警的状态

根据当前位于“当前报警”(Current alarms) 视图或是归档视图中，显示的报警状态可能有所

不同。
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“当前报警”视图中的报警状态

• I：收到报警

• IA：收到报警并已确认

• IO：报警已离开

如果发生的信号变化超出了可发送的上限（信号溢出），则状态将显示为 OV，且该状态以

红色显示。 

报警归档中报警的状态

• 无信息：仅限于 PG/PC 生成的报警和“归档”(Archive) 选项卡中显示的报警，例如登录状

态、连接中断、模式更改

• I：收到报警

• A：收到报警并已确认

• O：报警已离开

• D：报警已删除。

如果发生的信号变化超出了可发送的上限（信号溢出），则状态将显示为 OV，且该状态以

红色显示。

1.5.12 在报警显示中对表进行排序

对表格按升序或降序顺序进行排序

要根据某一列对表格按升序或降序顺序进行排序，请执行以下步骤：

1. 如果想要对某一列按升序顺序进行排序，请单击该列的表格标题。

2. 再次单击该列的表格标题可对该列按降序顺序进行排序。

3. 第三次单击该列的表格标题则可取消排序。

“冻结报警”(Freeze alarms) 按钮未激活。

只能通过“日期”(Date) 和“时间”(Time) 列，对报警进行排序。项目关闭时，系统将保存这

些设置。

“冻结报警”(Freeze alarms) 按钮激活。

表格中的每一列都可进行排序。如果再次取消激活该该按钮，则排序设置将再次不可用。
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1.5.13 在报警显示中对表格进行过滤筛选

除“帮助” (Help) 列之外，所有列均可进行过滤。即，可在“当前报警”(Current alarms) 视
图、“报警归档”(Alarm archive) 视图以及活动模式（报警不断更新）和“冻结报警”(Freeze 
alarms) 模式中，进行报警过滤。 
选择过滤器条件后，过滤器图标中将显示一个绿色的复选标记。如果为某个列定义了过滤器

条件，则相应字段的背景色将显示为橙色。

操作步骤

要对报警进行过滤，请按以下步骤操作：

1. 在字段中，输入一个过滤器条件。 
2. 单击 Enter 键确认输入；或单击其它区域，选择该过滤器。

每列的下拉列表中 多可保存 5 个过滤器条件。之后，可根据需要，选择相应的过滤器。

3. 必要时，可对其它所有过滤器条件重复执行这一步骤。

结果

仅显示与设定条件相匹配的报警。

项目关闭时，如果消息显示中设置有过滤器条件，则在重新打开该项目（或其它任何项目）

时，这些过滤器条件将再次显示。但在关闭 TIA Portal 时，则这些设置将丢失。

1.5.14 报警显示中的键盘命令

报警显示 

功能 快捷键

选择所有报警 Ctrl+A
确认所有已选择的报警 Ctrl+Q
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1.6 关于组态的其它信息

1.6.1 通信模块和网络组件

1.6.1.1 工业以太网/PROFINET

设置

模块访问保护/UDP 缓冲/文件系统

参考

在“属性 > 常规 > 设置”(Properties > General > Settings) 参数组中进行特殊设置

根据 CP 类型的不同，可以找到与以下方面相关的设置，具体说明如下：

• 模块保护

• UDP 缓冲

• 文件系统

模块访问保护 -“保护等级”(Protection level) 选项

利用该选项可以保护 CP 免受意外访问或未经授权访问。 可以从下拉列表中选择下列选项：

• “不锁定”（Not locked）
• “状态相关”（Status-dependent）

如果选择该选项，则仅当 CPU 处于 STOP 模式时，才能访问 CP。

关闭 UDP 帧缓冲

CP 根据 CP 与 CPU 间的通信负载对 UDP 帧进行缓冲。

组态设备与网络
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使用 UDP 缓冲时（关闭 UDP 帧缓冲）可以任选以下一个选项：

• “禁用”(Disabled)（默认设置）

启用对 UDP 帧的缓冲。 缓冲 CP 接收到的 UDP 帧，直到 UDP 帧传送到 CPU 为止。

• “启用”(Enabled)
CP 始终将 后收到的帧传送到 CPU，也就是说，将当前帧传送到 CPU。 如果由于当前通

信负载的原因而导致在 CP 和 CPU 间无法传送新的 UDP 帧，则 CP 中仅缓冲 后收到的帧。

关闭 UDP 帧缓冲可以获得可能 短的响应时间，即 UDP 帧到达与在 CPU 中对其进行评估的

时间间隔。 在帧通信量高的应用中，与启用该选项相关的特性十分重要。 缓冲大量帧可能

会导致 CPU 中累积的帧与以太网接口处的当前帧之间发生不希望的时间偏移。

文件系统 - 大小写匹配（区分大小写）- 具有 IT 功能的 CP 的选项

启用： 如果文件存储在 RAM 中，CP 将区分文件名中的大写字符和小写字符。

数据传送 > 240 字节

参考

在“属性 > 常规 > 设置”(Properties > General > Settings) 参数组中进行特殊设置

根据 CP 类型的不同，可以找到设置“数据传送 > 240 字节”(Data transfer > 240 bytes)

数据传送大于 240 字节时的注意事项

• 新版本 CP 支持大于 240 字节的数据传送。 请参见以太网 CP 文档中的信息。

• 对于 S7-300 系列，请记住此组态使用 S7-300 CPU 上的一个连接资源（S7 功能的空闲连

接）。 例如，FMS 模式下的 S7-300 CP、编程设备或 OP 也使用 CPU 连接资源。
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以太网/PROFINET 接口

高级选项

TCP 和 ISO-on-TCP 连接的保持连接帧

参考

在“属性 > 常规 > PROFINET 接口 > 高级选项 > 接口选项”(Properties > General > PROFINET 
interface > Advanced options > Interface options) 参数组中对 PROFINET 接口进行特殊设置

保持连接帧（仅限 TCP 和 ISO-on-TCP 连接）

在这里，可以设置向通信连接的伙伴发送保持连接消息的时间间隔。

组态以太网 CP，用于所有面向连接的服务，以便发送保持连接帧。这样可确保当某个通信

伙伴发生故障时终止连接，从而重新释放连接资源。此处进行的设置适用于通过 CP 操作的

所有 TCP 和 ISO-on-TCP 连接。不允许进行面向连接的设置。

取值范围

• 默认设置：30 秒
• 大值：请参见输入框中显示的信息

• 功能关闭：0 秒

说明

请注意，使用保持连接机制时，即使实际未传送用户数据，也会保持下级连接（例如 ISDN 电
话连接）。若不需要，可按下列其中一种方式进行处理：

• 禁用保持连接机制（间隔时间 = 0）。

• 将时间间隔设置得足够高，那么当不传送数据时将终止下级连接，直到发送保持连接帧为止。

IP 组态

参考

组态 PROFINET 或以太网接口参数组中的 IP 参数
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含义

可以决定路径和获得及分配本地接口 IP 地址的方式。

利用这里提供的选项，可以独立于组态“动态”分配 IP 地址。

所做的选择还决定是通过项目工程设置通信连接还是通过用户程序中的接口（IP_CONFIG 指
令）设置通信连接。

可使用下列选项：

• 在项目中设置 IP 地址

此选项为 PLC 的默认设置。在设备联网时指定 IP 地址。因此，CP 的 IP 地址固定不变。

若使用此选项，必须组态通信连接。

• 从 DHCP 服务器获取 IP 地址

如果选择此选项，则指定在设备启动时从 DHCP 服务器获取 IP 地址。

– IPv4
系统会将接口的 MAC 地址或可选组态的客户端 ID 通知给 DHCP 服务器。

客户端 ID 的长度：2..63 个可打印 ASCII 字符

– IPv6
系统会将客户端 ID 通知给 DHCP 服务器，必须对该服务器进行组态。

客户端 ID 的长度：1..128 个可打印 ASCII 字符

组态连接时，请注意以下内容：

如果使用 DHCP，则由于本地 IP 地址未知，因此 初无法在项目中创建完全指定的连接。

因此选择“未指定”(unspecified)，并将建立被动连接作为连接类型。

• 在用户程序中设置 IP 地址

使用该选项可指定通过用户程序接口来设置 IP 地址（函数块 IP_CONFIG）。这样可以在

运行期间动态提供 IP 地址。

在这种情况下，仅通过用户程序的接口建立通信连接。无法再进行连接组态（与通过 
TCP、ISO‑on‑TCP、UDP、ISO 传输协议建立的连接相关）。

• 在设备上设置 IP 地址

使用该选项可指定通过其它服务独立于组态来设置 IP 地址。

在这种情况下，无法再通过连接组态（与通过 TCP、ISO‑on‑TCP、UDP、ISO 传输协议建

立的连接相关）。

说明

如果已组态通信连接（通过此处组态的接口实现），但选择了“在项目中设置 IP 地址”(Set 
IP address in the project) 之外的其它设置，则将显示一条消息，通知您组态的连接不再有效。
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日时钟同步

日时钟同步 - 模式

参考

PROFINET 接口下或 Security 设置中“时钟同步”(Time-of-day synchronization) 参数组中模

块的时钟同步方法的组态。

有关 S7-1200 的时钟同步的信息，请参见 S7-1200 时钟同步 (页 3941)部分。

关于 IE/PB Link PN IO (V3) 的时钟同步组态的信息，请参见时钟同步 - IE/PB LINK PN IO (V3) 
(页 3943)部分。

时间同步模式工作原理

• SIMATIC 模式

如果已启用 SIMATIC 模式，则模块会根据 MMS 时钟消息 (MMS ‑ Manufacturing Message 
Specifaction) 设置其时钟。

MMS 时钟消息来自 SIMATIC 时间发送器或组态为时间主站的 CPU。模块（例如，CP）可

以从本地 CPU 或通过 LAN 接收时钟消息。可以设置模块是否转发所接收的时钟。

SIMATIC 模式的好处是它的准确性通常比 NTP 模式高。

另请参见 SIMATIC 模式 - 组态 (页 3938)
• NTP 方法

(NTP ‑ Network Time Protocol)
对于 NTP 方法，模块会将时钟查询发送到子网 (LAN) 的一个或多个 NTP 服务器。基于来

自服务器的回答，确定 可靠和 精确的时间，然后同步查询模块的时钟。这种情况下，

将忽略收到的所有 MMS 时间消息。

在 NTP 模式中，通常会传送 UTC（Universal Time Coordinated，世界标准时间）。这对

应于 GMT (Greenwich Mean Time)。
NTP 模式的好处是它能够实现跨子网的时间同步。

另请参见 NTP 方法 - 组态 (页 3940)

SIMATIC 模式 - 组态

SIMATIC 模式下的时钟同步：

在“SIMATIC”模式下，CP 从 SIMATIC 时间发送器接收到 MMS 时钟消息时转发这些消息。可

以通过背板总线、通信总线 (S7-400 CPU) 或 LAN 接收时钟消息。
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“CP 中的时间应用”

时钟既可以仅由 CP 接收，也可以被接收并转发。

转发时钟时，需要指定转发的方向。

“方向”

根据时间主站所在位置的不同，必须考虑时钟的转发方向：

如果站中有多个 CP，由于可以通过此处介绍的功能将时钟消息从一个网络转发到另一个网络，

因此应根据时钟主站考虑时钟消息流。一个站中只能有一个时间主站。

如果多个 CP 连接到同一子网，并且为这些 CP 激活了时钟转发，则下列说明适用：插槽编

号 小的 CP 处理消息的转发。所有其它组态为转发时钟消息的 CP 自动停止转发。

可对时钟的转发方向进行以下设置：

• 自动

CP 从 LAN 或站接收时钟消息，并将其转发到站或 LAN。

如果站中运行多个 CP，该自动设置会导致冲突。要避免这种情况，可使用以下选项指定

转发方向：

• 从站

CP 从站接收时钟消息，并将其转发到 LAN。

在这种情况下，本地 CPU 必须组态为时间主站，否则由另一个 CP 400 将时间消息转发到 K 
总线。

• 从 LAN
CP 从 LAN 接收时钟消息，并将其转发到站。

在这种情况下，本地 CPU 必须组态为时间从站。

例外情况：CPU 318

“使用修正时间”

使用该选项可决定是否考虑时钟帧中的修正因子。

修正因子可在中央时钟 SICLOCK 以 ½ 小时为单位进行设置，能够指定时间偏移以用于诸如

修正时区设置或标准/夏令时时间。

如果启用该选项，CP 便会计算要转发的时钟中的修正因子，从而使得接收转发时间的系统

不需要考虑该因子。

示例： 
在时钟帧中传送时间 9:21。此外，时钟帧包含修正因子 +2 x 0.5 (= 1h)。因此，CP 转发的

时间为 10:21。
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NTP 方法 - 组态

在可能的情况下，在组态之前创建时钟同步的概念。确保所有站都使用同一时间源。每个子

网仅使用一个时间源，这一点非常有意义。

请注意 S7-1200 时钟同步的机制，参见 S7-1200 时钟同步 (页 3941)部分。

NTP ‑ Network Time Protocol
对于 NTP 方法，CP 或 CPU 会将时钟查询发送到子网 (LAN) 的一个或多个 NTP 服务器。基于

来自服务器的回答，确定 可靠和 精确的时间，然后同步查询模块的时钟。之后会忽略接

收到的任何 MMS 时钟消息。

NTP 模式的好处是它能够实现跨子网的时间同步。

在 NTP 模式中，通常会传送 UTC (Universal Time Coordinated)。这对应于 GMT (Greenwich 
Mean Time)。
下文所述的参数并非适用于所有模块。

NTP 服务器

多可以组态四个 NTP 服务器的 IP 地址。

说明

S7-1500 CPU V1.8 或更高版本：通过用户程序更改 NTP 服务器

对于固件版本 V1.8 及更高版本的 S7-1500 CPU，可在运行时通过 T-CONFIG (SFB 105) 指令

更改 4 个 NTP 服务器的地址。对此的要求是，在“时钟同步”(Time-of-day synchronization) 
参数组中至少已组态一个 NTP 服务器。

已组态的 NTP 服务器的地址由 T_CONFIG 指令中 NTP 服务器的 IP 地址覆盖。即使仅组态 1 个 
NTP 服务器，也可以使用 SFB 编程多达 4 个 NTP 服务器。必要时，可通过 T_CONFIG 多次

更改 NTP 服务器的地址。

S7‑1500 CPU 的固件版本 V1.8 可通过 STEP 7 V13.0 SP1 更新程序 3 获取。

“时区”

可以通过组态本地时区来设置与 UTC 的时间偏移量。

“更新间隔”(Update interval)
间隔指定时间查询的周期（单位为秒）。时间间隔的取值范围在 10 秒到一天之间。
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如果启用“在整分进行时钟同步”(Time-of-day synchronization on the full minute) 选项，则

周期会自动设置为 60 秒。

“在整分进行时钟同步”

如果启用该选项，则 CP 向 CPU 转发的同步时钟会恰好在整分被 CPU 采用。

如果启用“在整分进行时钟同步”(Time-of-day synchronization on the full minute) 选项，则

参数“更新间隔”(Update interval) 会自动设置为 60 秒。

"接受来自非同步 NTP 服务器的时钟"
如果启用该选项，CP 还会接受来自未同步 NTP 服务器的时钟（层级 ≥ 15）。

如果禁用该选项，CP 不接受层级 ≥ 15 的 NTP 服务器的时钟。如果 CP 从 NTP 服务器接收时

钟帧 ≥ 15，则 CP 的时钟不会根据该帧进行设置。在这种情况下，诊断中没有任何 NTP 服务

器显示为“NTP 主站”(NTP master)；而只显示为“可访问”(reachable)。

“将时间转发到站”

对于 CP 300/400，默认会启用此选项。

有些 CPU 提供选项“自动从 NTP 服务器请求时钟”。如果 CPU 使用时钟同步，则应在 CP 上
禁用此处介绍的选项。这样可避免 CPU 从 NTP 服务器获取的时钟再次被 CP 接收到的时钟覆

盖。由于时钟是从 CP 转发到 CPU，因此可能不太准确。

S7-1200 时钟同步

模块和同步方法

使用外部时间源时，S7-1200 站可以通过 CPU 或 CP 获取当前时间。

对于 S7-1200，不会将始终从站转发至子网。

使用 CPU 进行时钟同步

作为同步方法，当使用 CPU 进行同步时只能选择 NTP。
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通过“CPU 同步设备的模块”(CPU synchronizes the modules of the device) 选项，可使站的所

有智能模块（CM、CP）以介于 10 秒到 86400 秒（24 小时）之间的可组态同步周期与 CPU 
时间进行同步。

说明

使用 Secure Open User Communication (Secure OUC) 时的时钟同步

如果 S7-1200 使用 Secure OUC 块并使用 CP 的 PROFINET 接口进行通信，则必须启用“CPU 同
步设备的模块”(CPU synchronizes the modules of the device) 选项。

仅当日期和时间为 新时，才能根据证书的有效期验证此数据。如果日期和时间超出有效期，

则不会通过 Secure OUC 进行任何通信。

使用遥控 CP 进行时钟同步

可以使用以下同步方法：

• NTP
只有在禁用遥控通信后才可以使用 NTP。在这种情况下，遥控 CP 将用作 CPU 的扩展 
PROFINET 接口。

• 从伙伴获取时间

启用遥控通信后，CP 将自动从通信伙伴获取时钟。

说明

将时间转发到 CPU
根据所涉及模块的固件版本，可采用以下方式将 CP 的时钟转发至 CPU：
• 通过 PLC 变量转发 CP 时间（可选）

• 通过背板总线转发 CP 时间（强制）

将时间从 CP 转发至 CPU

说明

建议：只由 1 个模块进行时钟同步

仅由单个模块对站中来自外部时间源的时间进行同步，以便使站内的时间保持一致。

当 CPU 从 CP 获取时间后，禁用 CPU 的时钟同步。
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将 CP 时间转发至 CPU 的操作取决于 CP 和 CPU 的固件版本。请注意以下行为。

• CP 固件  ≤ V2.1.5
采用该固件版本时，CP 可以选择通过 PLC 变量为 CPU 提供时钟。当 CPU 周期性地读取该 
PLC 变量时，CPU 会采用 CP 时间。

• CP 固件  ≥ V2.1.7 和 CPU 固件  ≥ V4.2
如果站中的两个模块均具备上述固件版本之一，会将 CP 的时间自动转发给 CPU。
此操作的条件为：在“PROFINET 接口 > 时钟同步”(PROFINET Interface > Time-of-day 
synchronization) 下为 CPU 选择了“CPU 同步设备的模块”(CPU synchronizes the modules 
of the device) 选项。

随后，站的所有智能模块将与 CPU 时间进行同步。

由于 CPU 自动采用 CP 时间，因此不再需要通过 PLC 变量进行转发。

时钟同步 - IE/PB LINK PN IO (V3)

参考

组态 IE/PB LINK PN IO V3 的时钟同步

要求是通过相关网络节点启用时钟。 

时钟同步的步骤

可通过各种选项选择以下方法：

• SIMATIC 模式

如果已启用 SIMATIC 模式，则 LINK 会根据 MMS 时钟消息 (MMS ‑ Manufacturing 
Message Specifaction) 设置其时钟。

MMS 时钟消息来自 SIMATIC 时间发送器或组态为时间主站的 CPU。CP 可以从本地 CPU 或
通过 LAN 接收时钟消息。可以设置 LINK 是否转发时钟帧以及转发方向。

SIMATIC 模式的好处是它的准确性通常比 NTP 模式高。

• NTP 方法

(NTP ‑ Network Time Protocol)
通过 NTP 方法，LINK 可以根据来自 NTP 服务器并通过以太网节点启用的时钟消息设置其

时间。可以设置 LINK 仅采用来自 LAN 的时钟帧还是采用并转发时钟帧。

在 NTP 模式中，通常会传送 UTC（Universal Time Coordinated，世界标准时间）。这对

应于 GMT (Greenwich Mean Time)。
NTP 模式的好处是它能够实现跨子网的时间同步。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3943



组态时钟同步

选项的含义：

• 使用 SIMATIC 方法 - 从以太网向 PROFIBUS 转发

LINK 采用来自 LAN 的时钟并将其转发到 PROFIBUS 网络。

• 使用 SIMATIC 方法 - 从 PROFIBUS 向以太网转发

LINK 采用来自 PROFUBUS 网络的时钟并将其转发到 LAN。

• SIMATIC 方法 - 从以太网获取时钟

LINK 采用来自 LAN 的时钟，但不转发。

• SIMATIC 方法 - 从 PROFIBUS 网络获取时钟

LINK 采用来自 PROFIBUS 网络的时钟，但不转发。

• 使用 NTP 方法 - 从以太网向 PROFIBUS 转发

LINK 采用来自 LAN 的时钟并将其转发到 PROFIBUS 网络。

• NTP 方法 - 从以太网获取时钟

LINK 采用来自 LAN 的时钟，但不转发。

其它信息

各网络设置

各网络设置

在此，可根据需要进行固定网络设置。 默认情况下，选中了“自动设置”(Automatic 
setting)。 在正常情况下，这样可以确保实现无故障通信。

如果确实出现通信故障（例如无法建立连接或频繁出现网络故障），则可能是由于选择的网

络设置或自动设定的网络设置不合适而造成的。 在这种情况下，应选择适合您的网络组态

的网络设置。

IP 地址的取值范围和示例

IP 地址的取值范围

IP 地址由四个介于 0 到 255 之间的十进制数字组成，中间以句点分隔。 
表示法： xxx.yyy.zzz.www
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实例： 
141.80.0.16
• 下列地址有特殊意义（*代表数字 0 到 255 之间的任何数字）：

– 127.*.*.* 回送地址

– 0.0.0.0 未指定网络

– 255.255.255.255 向所有设备广播（只有选择了“所有广播设备”(All broadcast 
devices) 作为连接伙伴时，才允许使用）

– 网络中所有设备的主机地址 255 广播地址：

A 类： xxx.255.255.255
B 类： xxx.yyy.255.255
C 类： xxx.yyy.zzz.255

• 不允许使用下列地址：

– 主机地址 0
A 类： xxx.0.0.0
B 类： xxx.yyy.0.0
C 类： xxx.yyy.zzz.0

子网掩码的取值范围和示例

子网掩码的取值范围

为了将网络 ID 从 IP 地址中的主机地址分离出来，引入了子网掩码。

子网掩码由四个介于 0 到 255 之间的十进制数字组成，中间以句点分隔。例如 255.255.0.0。
以二进制表示子网掩码的四个十进制数字时，左起必须是一系列连续的“1”值，中间没有任

何间隙，右起必须是一系列连续的“0”值，中间没有任何间隙。

“1”值决定着 IP 地址中的网络号。 “0”值决定着 IP 地址中的主机地址。

实例：

正确值： 255.255.0.0 D = 1111 1111.1111 1111.0000 0000.0000 0000 B
255.255.128.0 D = 1111 1111.1111 1111.1000 0000.0000 0000 B
255.254.0.0 D = 1111 1111.1111 1110.0000 0000.0000.0000 B
不正确值： 255.255.1.0 D = 1111 1111.1111 1111.0000 0001.0000 0000 B
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IP 地址与子网掩码之间的关系

IP 地址第一个十进制数字（左起）的二进制“1”值的数量决定着子网掩码的结构，如下所示

（“x”代表子网掩码中的主机地址或“0”）：

• IP 地址第一个十进制数字对应的子网掩码

A 类： 0 到 126 255.x.x.x
B 类： 128 到 191 255.255.x.x
C 类： 192 到 223 255.255.255.x

说明

IP 地址的第一个十进制数字也可以是 224 到 255 之间的值。 但不建议使用这两个值，因

为 STEP 7 不检查这些地址。

IP 地址与网关地址之间的关系

IP 地址与网关地址之间的关系

IP 地址和网关地址唯一不同之处在于，在子网掩码中出现“0”的位置。

实例：

您输入了下列内容：子网掩码：255.255.255.0；IP 地址：141.30.0.5；网关地址：

141.30.128.1。 

  常规十进制表示法 二进制表示法

子网掩码 255.255.255.0 1111 1111.1111 1111.1111 
1111.0000 0000

IP 地址 141.30.0.5 1000 1101.0001 1110.0000 
0000.0000 0101

网关 141.30.128.1 1000 1101.0001 1110.1000 
0000.0000 0001

只有 IP 地址的第四个十进制数字与网关地址值可能会有所不同。但在此示例中，第三个位

置也不一样。

因此，在此示例中必须对下列内容之一进行更改：

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

3946 编程和操作手册, 11/2022



将子网掩码改成：255.255.0.0，或

将 IP 地址改成：141.30.128.5，或

将网关地址改为：141.30.0.1

端口参数

每个端口的各网络设置

如果有必要，可以为每个可用接口（端口）的传输特性进行固定的网络设置。默认情况下，

选中了“自动设置”(Automatic setting)。 在正常情况下，这样可以确保实现无故障通信。

如果确实出现了通信故障（例如无法建立连接或频繁出现网络中断），则可能是由于所选的

网络设置或自动设定的网络设置不合适而造成的。在这种情况下，应选择适合您的网络组态

的网络设置。 

自动切换的功能描述

CP 的所有端口都提供 10/110 Mbps 的全双工连接，可自动检测和自动协商网络设置。 打开 
CP 后，这些功能会按如下方式运行：

• CP 尝试检测伙伴所使用的传输速度。

• 如果能够检测，CP 会尝试与伙伴协商 佳的双工模式。

• 如果不能进行协商，CP 会使用之前检测到的传输速度进行半双工传输。

这大约需要 2 秒钟。

“自动设置”(Automatic setting) 也具有自动跨接机制；这意味着无论伙伴设备的属性如何，

都可以使用跨接或直通电缆进行连接。

切换为各网络设置

如果手动创建任何组态，则自动切换就不再有效。 对于集成到 CP 中的自动跨接机制也是这

样。如果连接的伙伴设备不支持自动跨接机制，则需要使用跨接电缆（用于交换机）或直通

电缆（用于终端设备）。

“禁用”端口选项：

视模块类型的不同，下拉列表中可能会包含“- 禁用 -”(- Disable -) 选项。 此选项有诸多功能，

例如允许您出于安全原因而禁止访问不使用的端口。

另请参见
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更多信息

有关更多信息，请参阅相关 CP 的手册。

PROFINET IO 设备的 大帧大小/ 大数据量

CP 1616 用户数据的大小

用户数据（过程数据）大小的计算方法为 大帧大小（总计数据量）减去此 IO 设备中插入

的模块数。 计算结果即为净数据量。

表格 1-176 CP 1616 用作含同质模块（例如，仅 DI 模块）的 IO 设备时的用户数据（字节）计

算示例

字节 解释

1434 总计帧大小

-16 大可插拔模块数

= 1418 用户数据净值

表格 1-177 CP 1616 用作含异构模块（例如，DI/DO 模块）的 IO 设备时的用户数据（字节）计

算示例

字节 解释

1434 总计帧大小

-32 大可插拔模块数的两倍

= 1370 用户数据净值

CP 343-1 (Lean/Standard/Advanced) 用户数据的大小

用户数据（过程数据）大小的计算方法为 大帧大小（总计数据量）减去 CP 数、接口数、端

口数和此 IO 设备中插入的模块数。 计算结果即为净数据量。

表格 1-178 CP 343-1 用作 IO 设备时的用户数据（字节）计算示例

字节 解释

548 总计帧大小

-1 CP 本身

-1 接口
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字节 解释

-2 2 个端口

-32 大可插拔模块数

= 512 用户数据净值 *
* 通过减少模块使用数量而增加容量，可增加用户数据量。

DNS 组态

参考

在“DNS 组态”(DNS configuration) 参数组中组态 DNS 服务器地址

在模块自身、通信伙伴或电子邮件服务器等应通过主机名称 (FQDN) 访问时可能需要 DNS 服
务器。

电子邮件连接的 DNS 服务器

组态电子邮件连接时，必须指定发送电子邮件的电子邮件服务器的地址。可将邮件服务器的

地址指定为 IP 地址或 FQDN。

如果将服务器地址指定为 FQDN，则需要组态 DNS 服务器。在这种情况下，通过组态的 DNS 
服务器确定邮件服务器的 IP 地址。

IP 访问保护

IP 访问保护

参考   
在“属性 > 常规 > IP 访问保护”(Properties > General > IP access protection) 参数组中对接口

属性进行设置。
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概述     
根据 CP 类型，可以分配以下 IP 访问保护选项：

• “启用 Web 服务器”(Enable web server) 选项

CP 提供 Web 服务器功能以便用户可通过 Web 浏览器执行访问。为此，CP 的存储区中存

储了一些含有 CP 信息和诊断功能的 HTML 页面。

启用该选项是为了授予用户访问这些 HTML 页面的权限。因此启用 CP 的 80 端口。

默认情况下会启用 Web 服务器访问。

• “启用 FTP 服务器”(Enable FTP server) 选项 
如果想要通过 CP 的 20/21 端口对 S7 站进行 FTP 访问，请选择该选项。

如果在“FTP”选项卡中组态了对 CPU 中的文件 DB 进行 FTP 访问，则只有在选择该选项后

才能进行访问。

默认情况下会启用通过 20/21 端口进行 FTP 服务器访问。

• “启用 IP 通信访问保护”(Enable access protection for IP communication) 选项

通过以太网接口可以仅允许具有指定 IP 地址的伙伴访问本地设备。您未授权的伙伴则无

权通过此接口访问本地设备上的数据。

此处，您可以启用或禁用 IP 访问保护，也可以在 IP 地址控制列表 (IP-ACL, IP Address 
Control List) 中输入某些 IP 地址。

默认情况下会禁用 IP 访问保护。

被阻止的访问尝试将登记在 CP 上，可通过“IP 访问保护”(IP access protection) 诊断对象中

的特定诊断进行查看。如果 CP 有 IT 功能，则还会在 CP 的文件系统中创建一个日志文件，

该文件可以使用 WEB 浏览器进行查看。

请参见下面有关处理日志文件的说明和有关装载组态数据的注意事项。

已组态通信伙伴的 IP 访问保护

如果想限制访问，以便只有在组态中指定的通信伙伴可访问本地设备，则仅需启用访问保护。

在这种情况下，不需要在列表中输入任何 IP 地址。
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这些通信伙伴包括：

• 通信连接所组态到的站；

除了 S7 连接，这也适用于面向不同子网中伙伴的连接。 
但应记住因伙伴地址未知而存在未指定连接的情况；所有未输入的 IP 地址都未经授权，将

会被拒绝。即使 PROFINET CBA 中的连接也会被视为未指定的连接。需要在 IP 访问控制

列表中明确输入此类连接的 IP 地址。

• PROFINET IO 设备（当以太网 CP 用作 PROFINET IO 控制器时）；

当 CPU 处于 RUN 模式时，PROFINET IO 设备的 IP 地址会动态输入 IP 访问控制列表中。

如果 CPU 变为 STOP 模式，PROFINET IO 设备的 IP 地址会从访问列表中删除。

• NTP 服务器、SMTP 服务器、DNS 服务器和 DHCP 服务器。

出现对 NTP 服务器、SMTP 服务器、DNS 服务器和 DHCP 服务器的请求时，这些服务器的 
IP 地址也会动态输入和删除。

IP 访问保护与使用 IP 协议 (TCP, ISO-on-TCP, UDP, S7) 的所有连接类型相关。

有关动态分配 IP 地址的注意事项：

由于每项服务各自在 ACL 中管理自己的动态条目，所以相同 IP 地址很有可能会在模块诊断

中出现多次。

具有特定 IP 地址的伙伴的 IP 访问保护   
要只允许某些 IP 地址进行访问，可在 IP 访问控制列表中输入这些 IP 地址。例如，这些地址

可以是连接组态中保持未指定状态的连接伙伴的 IP 地址、各个编程设备的 IP 地址或 PROFINET 
CBA 上连接伙伴的 IP 地址。

在连接组态中指定的 IP 地址始终属于允许的 IP 地址，所以不需要在 IP-ACL 中明确输入。

使用 Web 浏览器查看 LOG 文件

对于具有 IT 功能的 CP，会在 CP 的文件系统中创建 LOG 文件，并且可以使用 Web 浏览器查

看该文件。与特殊诊断中所做的记录相比，LOG 文件可提供 多容纳 512 个条目的空间。

LOG 文件仅在首次激活 IP 访问保护之后可用。

可以在 CP 文件系统中的下列目录下找到 HTML 文件格式的 LOG 文件：

·ram/security/IPLogFile.htm
其它属性：

LOG 文件被创建为环形缓冲文件。如果记录的条目数超过 512 个， 早的条目将被覆盖。

条目按时间顺序记录，没有其它排序标准。
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请注意，仅固件版本较新的 CP 才支持该功能；有关详细信息，请参见 CP 设备文档

对于 CP 343-1 高级型 (GX30) 和 CP 443-1 高级型 (GX20) 版本之前的高级型 CP，不能创建 
LOG 文件。对于这些 CP，可以通过 Web 诊断直接查看受阻的访问尝试。

在 IP 访问控制列表 (IP-ACL) 中输入访问权限

参考

在“属性 > 常规 > IP 访问保护”(Properties > General > IP access protection) 参数组中对接口

属性进行设置。

输入 IP 地址的规则：

输入 IP 地址时应遵循下列规则：

• 可以输入单个 IP 地址，也可以输入一个地址范围。

• 还可以输入注释。

• 多可以输入的地址个数： 32
• 多可以输入的地址范围个数： 10
• 系统不会检查已单个输入的地址是否也包括在地址范围内。

• 系统不会检查地址范围中是否包含无效地址（例如，此处可以指定广播地址，虽然广播

地址不能作为发送方的 IP 地址出现）。

• 注释以“#”字符开头

示例：

• 带有注释的单个 IP 地址： 141.80.0.16 #伙伴 x 的地址

• 带有注释的 IP 地址范围： 141.80.0.16 - 141.80.0.25 #控制级别的地址范围

权限

可以在 IP 地址控制列表中通过其简称选择此处介绍的访问权限。
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表格 1-179 访问权限和简称

访问权限 简称 含义/说明

对站进行访问 A 访问

地址在指定范围内的通信伙伴可以

访问属于该 CP 的站 (CP/CPU)。
系统会针对连接组态中指定的 IP 地
址隐式设置该访问权限。

修改 IP 访问控制列表 M 修改

地址在指定范围内的通信伙伴有权

访问 IP 访问控制列表。 这些通信伙

伴可以使用 HTTP 将 IP 访问控制列

表条目发送到 CP。
如果选择该权限，则还会设置权限

“A”。
有关使用 HTTP 发送的条目的注意事

项：

• 如果使用 HTTP 传送多个列表，

则前一个使用 HTTP 发送的列表

将失效。

• 使用 HTTP 发送的访问权限会添

加到 STEP 7 中组态的条目中，但

无法删除这些条目。 
• 如果 CP 掉电（电源断开），则

将删除使用 HTTP 传送的列表。

有关使用 HTTP 传送的列表的语法，

请参见 CP 文档。

对其它 IP 子网的 IP 路由访问 R 路由

地址在指定范围内的通信伙伴可以

访问连接到该 CP 的其它子网。

系统不会针对连接组态中指定的 IP 
地址自动设置该访问权限。 如有必

要，必须在这里明确设置该访问权

限。
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说明

• 通过 TCP/IP 装载组态数据
如果在启用访问保护的情况下通过 TCP/IP 进行下载，则请注意，IP-ACL 中必须包含用于下载
组态的编程设备/PC 的 IP 地址。 否则，在装载期间该编程设备/PC 会被视为未经授权，从而
中止装载例程。

• 以后装载 S7 连接
如果以后要将单个 S7 连接载入 S7 站，这些连接不会自动包括在 IP-ACL 中。 在这种情况下，
需要重新装载整个站组态。

• 通过将组态装载到编程设备/PC 来采用和编辑组态
如果要在启用了 IP 访问保护的情况下编辑连接组态，则需要有关编程设备/PC 的完整连接信
息。 这意味着需要上传当前连接数据。 当随后再次将数据载入 S7 站时，需要装载整个连接
数据和站数据。

说明

通过特殊诊断可以查看 S7 站中的当前 IP-ACL，必要时可将其与组态的 IP-ACL 进行比较。

在用户管理中编辑访问权限

参考

在“属性 > 常规 > 用户管理”(Properties > General > User management) 参数组中设置用户

权限

用户管理的含义

在用户管理中，指定通过 Web 浏览器或以 FTP 客户身份访问 S7 站时，哪些用户拥有哪些权

限。

在按字母排序的列表中，可以在用户名下找到已输入的用户，已为这些用户存储密码。

默认情况下显示“全部”(All) 条目。无法修改该条目。也不能为该条目分配密码。
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用户条目始终与密码相结合。例外情况：“全部”(All) 条目不受密码保护。

说明

默认情况下，不会向“全部”(All) 条目分配任何权限。但是针对服务，可以在此分配权限。 
但应记住，分配给“全部”(All) 用户的所有权限也适用于其他各用户。如果针对服务分配了

权限，则记住以后一定要再取消这些权限！否则，每次访问都可以在无授权的情况下执行服

务。

如果访问权限设置为“全部”(All) 用户，则可在向其他用户分配权限时，通过选中的复选框

进行识别。

输入新用户

1. 在用户列表中选择第一个空行。
使用“ 低”(Minimum) 访问级别创建新的用户条目。

2. 在“名称”(Name) 列中修改建议的用户名。

3. 双击新建行的“访问级别”(Access level) 列。
下拉列表的图标变为可见。

4. 单击下拉列表的图标。

5. 在随后打开的对话框中，设置特定的用户权限。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。

7. 在打开的密码对话框中指定新密码。

更改用户权限或密码：

1. 双击所需用户条目行的“访问级别”(Access level) 列。
下拉列表的图标变为可见。

2. 单击下拉列表的图标。

3. 在下一个对话框中，修改特定用户权限，或单击“密码”(Password) 按钮指定新密码。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。

5. 在打开的密码对话框中输入密码。

删除用户条目

1. 在所需用户条目行的右键快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
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变量声明 - 编辑变量列表

参考

在“属性 > 常规 > 变量声明”(Properties > General > Tag declaration) 参数组中设置 CPU 中
组态的变量。

变量声明的含义

要通过 Web 浏览器或 Java 应用程序访问 CPU 中的变量，CP 必须知道这些变量的名称、地

址和访问权限。

在变量声明中的符号列表中，可以看到当前已知的变量及其符号名称、对应操作数以及分配

的访问权限。

添加新变量条目

1. 双击表中第一个空行。
下拉列表中的符号变为可见，以供选择。

2. 选择该符号，以在当前设备上打开变量的结构显示。

3. 选择可以使用 Web 浏览器访问的变量或结构元素的符号。
注意：必须先在符号编辑器中存储符号！

删除变量条目

1. 在要删除的变量行的快捷菜单中，选择“删除”(Delete)。
注意： 

说明

此处没有确认提示，条目会立即删除。并且不允许多项选择。

设置访问权限 -“可写”(Writable) 选项

变量的默认权限是只读。 
要为此处输入的变量分配读取/写入权限，请按以下步骤进行操作：

1. 在符号列表中选择一个或多个变量。

2. 如果需要，可以为所选变量设置“仅允许读取”(Only reading allowed) 选项。
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变量声明 - 编辑变量列表 (ERPC)

参考

组态在 CPU 上创建以用于 ERPC 应用程序的变量

选择希望可以访问 ERPC 应用程序的变量。

ERPC 变量表

下表给出了在 STEP 7 项目中组态以用于 ERPC 应用程序的 PLC 变量。但不会给出先前可能已

下载到站中的 ERPC 变量。

为 ERPC 组态的变量表中给出以下信息：

• 信息

来自检查所作更改的附加信息

对于自上次保存以来在 STEP 7 项目中更改的 ERPC 变量，其所具有的附加信息通过检查

更改功能显示在“信息”(Info) 列中（请参见下文）。

• 变量

变量名称

• 可写

为 ERPC 通信组态的权限（从 CPU 读取，写入到 CPU 中），默认情况下分配只读权限。

• 注释

关于专用于 ERPC 通信的 ERPC 变量的注释。

表格下方：

• 可写

通过启用“可写”(Writable) 选项，可以取消所选 ERPC 变量的写保护，并将其释放用于 
ERPC 应用程序的写入作业。

• 变量数目：

用于 ERPC 的变量的总数

选择多个变量

可以使用 <Shift> 键和 <Ctrl> 键选择多个变量。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 3957



检查更改

打开变量声明时，检查是否发生更改。比较为 ERPC 应用程序选择的变量与 STEP 7 项目中所

分配的 CPU 的变量表（离线变量表）中的变量。

说明

不比较先前从 STEP 7 项目下载到站中的 ERPC 变量。

“信息”(Info) 列显示 ERPC 变量与 CPU 变量表中的变量间的差异的相关信息。

在"信息"栏中

显示

状态/信息

  变量未更改

ACC 目前无法编辑变量。原因：使用变量的数据块当前处于打开状态。

DEL 变量已从 CPU 变量表中删除

ADR CPU 变量表中的地址发生改变

TYP CPU 变量表中的数据类型发生改变

注意：如果变量表中变量的地址和数据类型发生改变，“ADR”信息将被“TYP”
信息覆盖。

DEF 变量类型不受支持

UPL 已从站上传变量

（在使用 STEP 7 功能“上传到 PG”之后）

如果存在"DEL"、"ADR"和"TYP"类型的条目，在保存 STEP 7 项目之前，需要进行适当的修正。

FTP 服务器模式的组态

将以太网 CP 作为 CPU 数据的 FTP 服务器

参考

在“属性 > 常规 > FTP 组态”(Properties > General > FTP configuration) 参数组中设置数据采

集方式以便自动创建文件分配表。

利用文件分配表中的信息可寻址 S7 站中的一个或多个 CPU（ 多 4 个）中的数据块。
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“激活 FTP 服务器”(Activate FTP server) 选项（仅限特定 CP 类型）

如果要通过 CP 的 20/21 端口对 S7 站进行 FTP 访问，请选择该选项。

要使用下文所述的选项启用对 CPU 上文件 DB 的 FTP 访问，需要先启用此选项。

默认情况下，会启用通过 20/21 端口进行 FTP 服务器访问。

“使用 FTP 服务器交换 S7 CPU 数据”(Use FTP server for S7 CPU data) 选项

如果选择此选项，则在下载项目工程组态数据时会在 CP 上创建在此组态的文件分配表，并

将其存储在 CP 文件系统的 /config 文件夹下。

已有的 file_db.txt 文件会被覆盖。

说明

在启用安全设置和“仅允许通过 FTPS 访问”(Allow access only via FTPS) 时，以下内容适

用：

• 文件以加密的形式传送。

• 对于用户，权限“FTP：从 S7 CPU 读取文件 (DB)”(FTP: Read files (DBs) from the S7 CPU) 或
“FTP：写入 S7 CPU 的文件 (DB)”(FTP: Write files (DBs) from the S7 CPU) 必须激活。

• 若激活防火墙，则必须允许使用 FTP/FTPS 协议。

将以太网 CP 作为 S7 CPU 数据的 FTP 服务器

要通过 FTP 传送数据，应在 S7 站的 CPU 上创建数据块；因其特殊的结构，此处这些数据块

被称为文件数据块。

如果以太网 CP 作为 FTP 服务器运行，则在接收到 FTP 命令时，它会检查文件分配表

（file_db.txt 文件），找出 S7 站中用于文件传送的数据块与文件的映射关系。

可按如下方式创建文件分配表，并将其传送到 CP：
• 通过此处所述“属性 > FTP 组态”(Properties > FTP configuration) 参数组中的条目

然后，将根据该信息在 FTP 组态中创建文件分配表，并与组态数据一起自动下载到 CP。
• 通过直接创建 file_db.txt 文件

如果以这种方式创建文件分配表，则需要使用 FTP 命令将其载入 CP。
文件分配表 file_db.txt 存储在以太网 CP 文件系统的 /config 目录下。
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参见

FTP 组态列表的布局和结构 (页 3960)
用于 FTP 服务的数据块(文件 DB)的结构 - FTP 服务器模式 (页 3961)

FTP 组态列表的布局和结构

用于生成文件分配表的 FTP 组态列表的布局和结构

FTP 组态表中的字段的含义和语法如下：

用于 FTP 组态的表标题 “CPU” “DB” 文件名 注释

含义 CPU 的机架/插
槽分配

可以从下拉列

表中选择；不

能输入。

数据块编号

可以输入条目

分配给文件数据块的

文件名

自动名称推荐；可输

入/修改该条目。

简略的注释

实例 1 cpu1 [PLC_1] 20 cpu1_db20.dat Plant1 区域中的测量

值

实例 2 cpu2 [PLC_2] 35 Cpu2_db35.dat Plant2 区域中的测量

值

有关语法的注意事项

• 条目的有效分隔符是“空格”。

• 下列内容适用于文件数据块的文件名：

– 文件名以“cpuX”开始（其中 X=1、2、3 或 4）；

– 必须先在机架/插槽分配中定义“cpuX”；
– 长度： 多 64 个字符（包括“cpuX”）；

• 多 100 个条目：

• 允许的字符： 字母“A-Z、a-z”；数字“0-9”、“_”、“.”

说明

请遵循适当的表示法（“cpu”小写，行开头没有前导空格）。 否则，文件将无法识别。

不允许使用制表符作为分隔符。
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参见

将以太网 CP 作为 CPU 数据的 FTP 服务器 (页 3958)

用于 FTP 服务的数据块(文件 DB)的结构 - FTP 服务器模式

工作原理

要使用 FTP 传送数据，请在 S7 站的 CPU 上创建数据块（文件 DB）。这些数据块必须具有

特定结构，以便作为可传送文件由 FTP 服务进行处理。它们由下列部分组成：

• 部分 1：文件 DB 报头（具有固定长度（20 个字节）和结构）

• 部分 2：用户数据（具有不固定长度和结构）数据类型“FILE_DB_HEADER”

数据类型“FILE_DB_HEADER”
使用“添加新块”(Add new block) 功能，可以将类型“FILE_DB_HEADER”直接分配给数据块。

文件 DB 报头（用于 FTP 服务器模式）

请注意：此处描述的文件 DB 报头大部分内容与客户端模式的文件 DB 报头相同。区别在于

下列参数：

• WRITE_ACCESS
• FTP_REPLY_CODE
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参数 类型 数值/含义 电源

EXIST BOOL EXIST 位指示用户数据区

是否包含有效的数据。

只有在 EXIST=1 时，

retrieve FTP 命令才执行

作业。

• 0：
文件 DB 不包含任何有

效的用户数据（“文

件不存在”）。

• 1：
文件 DB 包含有效的用

户数据（“文件存

在”）。

dele FTP 命令设置 EXIST=0；
store FTP 命令设置 EXIST=1；

LOCKED BOOL LOCKED 位用于限制对文

件 DB 的访问。

• 0：
可以访问文件 DB。

• 1：
文件 DB 被锁定。

在执行 stor 和 retr FTP 命令后，设置 
LOCKED=1。
在从用户程序中进行写入操作时，还可

以使用下列功能：

S7 CPU 上的用户程序在写访问期间可以

置位或复位 LOCKED，以确保数据一致

性。

建议在用户程序中按下列顺序执行：

1. 检查 LOCKED 位；

若 = 0
2. 置位 WRITEACCESS = 0
3. 检查 LOCKED 位；

若 = 0
4. 置位 LOCKED = 1
5. 写数据

6. 置位 LOCKED = 0
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参数 类型 数值/含义 电源

NEW BOOL NEW 位指示自上一次读

操作到现在，数据是否被

修改。

• 0：
自上次写访问以来，

文件 DB 的内容没有发

生改变。S7 CPU 的用

户程序已经记录 近

一次修改。

• 1：
S7 CPU 的用户程序尚

未记录上次写访问。

执行以后，stor FTP 命令置位 NEW=1
读取数据后，S7-CPU 上的用户程序必须

置位 NEW=0，以便再次使用 store 命
令，或可以使用 dele FTP 命令删除文件。

WRITE_ACCESS BOOL 0：
PG/PC 上的 FTP 客户端对 
S7 CPU 上的文件 DB 不具

有写访问权限。

1：
PG/PC 上的 FTP 客户端对 
S7 CPU 上的文件 DB 不具

有写访问权限。

在组态 DB 期间，将此位置位为初始值。

建议：

如有可能，应该保持此位不变！在特殊

情况下，可以在操作期间对此进行调整。

ACT_LENGTH DINT 用户数据区的当前长度。

只有在 EXIST = 1 时，该

字段的内容才有效。

在进行写入操作后当前长度将更新。

MAX_LENGTH DINT 用户数据区的 大长度

（整个 DB 的长度减去 20 
个字节的文件头）。

应在 DB 组态期间指定 大长度。

还可在操作期间由用户程序修改该数值。

FTP_REPLY_CODE INT 此参数在 FTP 服务器模式

中不适用。

由 FTP 服务器设置为“0”。

DATE_TIME DATE_AND_TIME 文件 近一次修改的日期

和时间。

只有当 EXIST = 1 时，此

区域的内容才有效。

在写访问后当前日期将更新。

如果使用用于转发时间的功能，则条目

对应于传递的时间。

如果不使用用于转发时间的功能，则输

入一个相对时间。此时间表示 IT-CP 启动

的时间（初始值为 1994 年 1 月 1 日 0 
点 0 分（午夜））。
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参见

将以太网 CP 作为 CPU 数据的 FTP 服务器 (页 3958)

I/O 地址

参考

在“属性 > 常规 > I/O 地址”(Properties > General > I/O addresses) 参数组中设置输入/输出地

址

含义

• 输入，输出

给模块分配起始地址。 （仅当选择“FETCH/WRITE 模式下的 LOCK/UNLOCK 的地址设

置”(Address setting for LOCK/UNLOCK with FETCH/WRITE) 选项时才会输出）

• “FETCH/WRITE 模式下的 LOCK/UNLOCK 的地址设置”(Address setting for LOCK/UNLOCK 
with FETCH/WRITE) 选项

如果要使用访问协调功能和 FETCH/WRITE 模式下的 LOCK/UNLOCK FC，则选择该选项。

该功能通过背板/P 总线使用过程输出。因此，选择该选项后，就可设置输出地址。 

Web

模块的 Web 服务器

“激活 Web 服务器”(Activate Web server) 选项

CP 提供 Web 服务器功能以便用户可通过 Web 浏览器执行访问。为此，CP 的存储区中存储

了含有信息和诊断功能的 HTML 页面。

启用该选项，以便获取访问 CPU 的 Web 服务器中的这些 HTML 页面的权限。启用该功能时，

将释放 CP 的端口 80。
默认情况下会启用 Web 服务器访问。
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Web 诊断选项（可用性取决于 CP 类型）

• “显示拓扑”(Display topology) 选项

该选项允许显示 Web 服务器中 CP 的已联网 PROFINET IO 接口的拓扑信息。

采集和存储拓扑信息将占用 CP 上额外的存储空间。由于复杂项目组态对存储资源的要求

较高，因此建议仅在执行维护时临时激活该选项。

• “通过 Web 下载固件”(Download firmware via Web) 选项

通过启用此选项，可在 Web 服务器上启用从下载中心下载 CP 固件的功能。

若禁用安全功能，则此选项不受用户管理限制。因此建议仅在需要时启用此选项。

• “通过 Web 重新加载诊断显示的语言文件”(Reload of language files for the diagnostics 
displays via Web) 选项

CP 的诊断显示会以明文显示在 Web 诊断缓冲区中。这些是语言特定的显示。

如果启用此选项，则会在 Web 服务器中启用从下载中心重新加载缺少的语言文件的功能。

自动更新/“更新间隔”

如果选择“启用”(Enable) 选项，则 CP 会在选定的时间间隔更新所显示的 Web 页面。

更新间隔的值范围为 1 到 999 s

模块上的 Web 诊断

要求：

在编程设备与 SIMATIC S7 站之间建立物理连接，并设置 PG/PC 接口，从而可访问模块。“设

置 PG/PC 接口”(Set PG/PC Interface) 对话框中包含更多帮助信息。

“启动 Web 诊断”

单击“Web 诊断”(Web diagnostics) 按钮可在 Web 浏览器中显示模块诊断的结果。显示内容

由模块的集成 HTTP 服务器提供。

诊断在 Web 浏览器中的“属性 > 常规 > Web 诊断”(Properties > General > Web diagnostics) 
参数组中启动。

• “访问方式”(Access via) 选项

从“访问方式”(Access via) 列表中选择通过其寻址 CP 的接口。 
– 可以从下拉列表中选择可用接口。

– 还可输入 IP 地址。
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说明

已启用安全功能（若可用）

若启用“仅允许通过 HTTPS 访问”(Allow access only using HTTPS) 选项，请注意以下说明：

• 数据以加密形式传送。

• 必须为用户激活“访问 Web 诊断”权限。

• 若已激活防火墙，则必须允许使用 HTTP/HTTPS 协议。

SNMP

“激活 SNMP”选项

如果选择了“激活 SNMP”选项，那么会启用 SNMP 通信，允许读写模块。

只能根据 SNMPv1 或 SNMPv3 规范选择与支持 Security 功能的模块进行通信：

• SNMPv1
在模块上启用 SNMPv1 代理。 对于支持 Security 功能的模块，可以修改用于 SNMPv1 读
写访问的社区字符串。

• SNMPv3
在模块上启用 SNMPv3 代理。 对 STEP 7 用户，还可使用其它加密、身份验证和权限分配

等组态选项。
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OPC UA 安全 (CP)

安全配置文件和证书验证

OPC UA 应用程序的安全配置文件

根据 CP 类型，CP 的 OPC UA 应用程序支持 OPC UA 规范的以下安全配置文件：

• SecurityPolicy
– SecurityPolicy ‑ None
– SecurityPolicy ‑ Basic128Rsa15

签名和 128 位加密

– SecurityPolicy ‑ Basic256
签名和 256 位加密

– SecurityPolicy [A] ‑ Aes128-Sha256-RsaOaep
签名和基于 RSA-OAEP 的 256 位加密

– SecurityPolicy [B] ‑ Basic256Sha256
签名和 256 位加密 (SHA‑256)

– SecurityPolicy ‑ Aes256-Sha256-RsaPss
PSS 签名和基于 RSA-OAEP 的 256 位加密

补充 Conformance Units (Signing / Encryption) 表示：

– 签名

CP 仅允许与带符号帧进行通信。

– 签名和加密

CP 仅允许与带符号加密的帧进行通信。
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证书验证

在该参数组中，您可以为服务器或客户端应用程序设置检查通信伙伴证书的选项。

• 检查证书

CP 通常会检查通信伙伴的证书，但选择“SecurityPolicy ‑ None”的情况除外。

伙伴证书无效或不可信时，通信将终止。

如果启用该选项，则还会激活如下两个用于限制和检查历程的选项。

• 无严格证书验证

如果启用该选项，则 CP 在以下情况也允许通信：

– 通信伙伴的 IP 地址与其证书中的 IP 地址不同。

– 证书（OPC UA 客户端/服务器）中存储的用途与通信伙伴的功能（OPC UA 服务器/客
户端）不同。

– CP 上的当前时间超出了伙伴证书的有效期。

无论这些例外情况如何，建立连接时至少必须满足以下要求：

– 请求客户端发送的应用程序 URI 必须与 CP 的服务器应用程序 URI 相匹配。

– 如果伙伴证书不可信，CP 必须至少存储一个伙伴的自签署证书。

– 如果伙伴证书由多个 CA 颁发，则所有 CA 都必须保存到 CP 的证书存储库中。

• 不检查有效期

如果启用该选项，CP 会检查通信伙伴的证书。CP 在以下情况也允许通信：

– CP 上的当前时间超出了伙伴证书的有效期。

如果以上选项都未启用，则不检查证书。

特别是在与第三方应用程序建立通信时，需要注意导入证书时证书管理中的信息。

CP 443-1 OPC UA 客户端应用程序的特性

如果使用 CP 的客户端功能，请注意以下几点：

您在连接信息 (UASessionConnectInfo) 中为客户端程序块“UA_Connect”的参数

“CheckServerCertificate”编程的值将被“证书验证”(Certificate validation) 参数组中组态的设

置覆盖。如果客户端要检查通信伙伴（服务器）证书，可以忽略 UDT 中的参数

“UASessionConnectInfo”。对于证书检查，仅“证书验证”(Certificate validation) 参数组中组

态的值相关。
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CP 1545-1

CloudConnect

CP 组态

云通信

云连接的协议

CP 支持以下与云 broker 或云服务器通信的协议：

• MQTT
根据 OASIS 标准版 3.1.1

支持的云系统

CP 可连接到支持具有 broker 功能与 MQTT 协议的云系统。

云访问的组态（“云提供商”）适用于与以下云系统和服务的通信：

• Siemens MindSphere ‑ MindConnect IoT Extension
CP 为发布方。

• 其它云

其它云系统的配置文件，例如：

– AWS (Amazon) ‑ IoT Core
– Azure (Microsoft) ‑ IoT Hub
– IBM Cloud (IBM) ‑ Watson IoT Platform
CP 可以为发布者和订阅者。
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通信伙伴

• Publisher
发布方将数据发布给云代理。

以下设备可与作为订阅者的 CP 一起（仅当通过“其他云”进行通信时）充当发布方：

– CP 1545‑1
– 第三方设备

第三方设备，其消息的组态和有效载荷格式与 CP 兼容。

• Subscriber
订阅者登录云代理并订阅发布方的数据。

以下设备可与作为发布方的 CP 一起充当订阅者：

– CP 1545‑1
（仅用于通过“其它云”进行的通信）

– 第三方设备

第三方设备，其消息的组态和有效载荷格式与 CP 兼容。

有关 CP 与第三方设备的兼容性，请参见：

• 组态：概述和规则 (页 3971)
• 发布者和订阅者 (页 3986)
• 有效载荷组态 (页 3995)

安全通信证书 ‑ 
如果要使用安全的云通信，请在“安全性 > CloudConnect > 代理组态”(Security > 
CloudConnect > Broker configuration) 下选择“基于 TLS 的 MQTT”(MQTT over TLS) 选项。

在此参数组中，可以指定要使用的代理证书（之前已在全局安全设置中导入并分配给 CP 的
证书）。

如果通过云与 CP 通信的伙伴 (Publisher / Subscriber) 需要使用证书进行安全通信，则在 CP 
上使用“客户端证书”(Client certificate) 下拉列表中的伙伴证书。

有关组态的信息，请参见““CloudConnect”参数组 (页 3973)”。
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组态：概述和规则

云访问的组态

1. 要允许云应用程序访问过程映像，请在本地 CPU 中创建所需的数据块和 DB 变量。
主题/组的组态数据点可访问 CPU 的 DB 变量，请参见“操作数区域和变量 (页 3977)”部分。

2. 首先，在巡视窗口的“安全 > 云访问”(Security > Cloud access) 下组态 CP 的参数组。
为此，请在全局安全设置中创建至少一个角色为“NET Administrator”的用户。

3. 展开项目树：
站 > 本地模块 > 云连接 >“发布的主题”/“订阅的主题”或“发布的组” (Station > Local modules 
> CP 1545-1 > Cloud connection >
     "Published topics" / "Subscribed topics" or
     "Published groups")
– 单击“添加主题”(Add Topic) 或“添加组”(Add Group)。
“主题编辑器”(Topic editor) 随即打开，并会创建一个新的主题或组。

– 将数据点插入主题或组并进行组态。

有关主题名称、数据点名称和数据类型的说明，请参见下文“组态规则和建议”一节。

– 打开“有效载荷编辑器”(Payload editor)，然后定义要发布的有效载荷的格式。

有关组态的信息，请参见“组态主题或组 (页 3978)”。
4. 选择主题/组，然后通过“属性”(Properties) 快捷菜单命令或在打开的主题编辑器中通过“属

性”(Properties) 按钮打开属性对话框。

– 组态名称、“作者”和“注释”（后两项为可选项）。

有关主题名称的信息，请参见以下部分。

– 如果需要，为组或主题组态时间触发器。

– 组态“Quality of Service (QoS)”。
– 有关组态的信息，请参见“Quality of Service (QoS) (页 4005)”。
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组态规则和建议

组态规则

请遵循以下组态规则：

• 数据块

– 大小

DB 中的变量数量不受限制。

在创建数组时，只有 大元素数量 < 10000 的数组的元素/变量可以发布。

• 主题/组
– 数量

每个 CP 的 大数量： 500
– 名称

在云应用程序中，主题名称必须唯一。

这一点适用于所有相关发布方和订阅者。

还应阅读“允许的字符 (页 4005)”一节中的信息。

– 大小

主题或组可包含的数据点的数量还受到有效载荷总量的限制，具体参见下文。

数据点

– 数量

每个 CP 的 大数据点数： 500
每个主题/组的 大数据点数： 500
主题或组可包含的数据点的数量还受到有效载荷总量的限制，具体参见下文。

– 名称

在主题中，数据点名称必须唯一。

还应阅读“允许的字符 (页 4005)”一节中的信息。

有效载荷量

– 每个主题/组的有效载荷总量

大 500000 Byte（相当于 500000 个 ASCII 字符）

– 每个 CP 的有效载荷总量

大 500000 Byte（相当于 500000 个 ASCII 字符）

配置中的有效载荷量取决于所使用的有效载荷格式。包含一个数据点且数据点名称长度为 
21 个 ASCII 字符的标准有效载荷格式的大小如下：

– JSON : 258 Byte
– XML : 363 Byte
– MindSphere ‑ MindConnect IoT Extension : 160 Byte
如果使用更长名称或更多代码组件（例如更多属性），则需要加上这些内容。

有效载荷量计算示例：

，数据点的有效载荷量为 500 个 ASCII 字符，每个主题有一个数据点，组态了 500 个主

题，则有效载荷总量为 250000 字节。
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注：

由于发布消息时会用数值代替变量，因此网络中的有效载荷量可能与配置中的有效载荷

量不同。

组态建议

在层级结构系统中传输数据时，一般建议根据此层级结构为组件命名。

要传输的数据点名称的示例：

   “Plant1_Unit1_Aggregate1_DB_1_Signal1”
在云应用程序中，单独的发布者可向多个订阅者发布数据，各个订阅者可以订阅来自多个发

布者的数据。通常，特别是在这种情况下，建议采用以下组态：

• 数据点名称/DB 编号

如果使用数据点访问的数据块 (DB) 的编号作为数据点名称的一部分，分配数据点会更加

简单。

• 发布者

– 针对每个订阅者，为作为发布者的 CP 创建一个单独的数据块。

– 如果 CP 订阅来自多个发布方的数据，则针对专用于此订阅（基于不同发布方）的相应 
DB 组态一个不同的 DB 编号。

如果数据点名称使用 DB 编号作为名称的一部分，这可以防止来自不同发布方的变量

具有相同的数据点名称。

• 订阅者

针对每个发布方，为作为订阅者的 CP 创建一个单独的数据块。

注释：

订阅的数据只能写入数据块变量。对于更多执行动作，用户程序必须访问数据块变量。这

可防止订阅数据在接收过程中直接更改过程映像。

所述建议并非强制要求，但可增加分配数据时的清晰度，并能够减少重名。

“CloudConnect”参数组

要求

组态云通信时要求激活安全功能。

请注意，如果稍后禁用安全功能，则除了数据点和主题或组之外，之前组态的所有云数据都

将丢失。
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常规

• 激活 CloudConnect
通过 CP 的以太网接口激活与云系统的通信。

• 云提供商

选择所需的云提供商：

– Siemens MindSphere ‑ MindConnect IoT Extension
– 其它云（用于其它云系统的配置文件）

• 设备名称

有效性：仅限 MindConnect IoT Extension
有关含义，请参见“MindConnect IoT Extension 中的 Onboarding (页 4009)”。
不要在名称中使用引号 (")；这会导致消息被发送两次。另请参见“允许的字符 
(页 4005)”。

• 变量扫描周期

查询 CPU 的 DB 变量的周期 (ms)。
取值范围： 100..4294967295 ms

说明

传输的数据量

参数值会对传输的数据量产生直接影响。 
当满足值触发器的触发条件时，数据将以每个变量的扫描周期传输到代理。另请参见“值

触发器 (页 3993)”部分中的说明。

数据丢失

如果组态的变量扫描周期非常短，同时组态的数据点数量非常多，则一些代理可能无法

从云服务器的输入缓冲区读取所有已发布数据。

此外，还要注意帧存储器的功能，请参见下文中的“数据缓冲”一节。

• 带时间戳的主题

启用此选项后，会在每次发布时将当前时间戳添加至每个值。
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代理组态

• MQTT / 通过 TLS 实现的 MQTT
或者，也可以选择以下协议之一：

– MQTT （未加密的传输）

– 通过 TLS 实现的 MQTT（加密传输）

在此情况下，请参见所需证书的步骤，见下文的“客户端证书”参数。

• 低 TLS 版本

定义 CP 和伙伴使用的 TLS 版本。

• 代理证书

仅当启用加密传输“通过 TLS 实现的 MQTT”(MQTT via TLS) 后，该参数才有效。在这种

情况下，需要来自云提供商的证书。

默认设置：“自动”(Automatic)。通过“自动”(Automatic) 设置，分配来自受信任证书的

证书。

要手动分配证书，请按以下步骤操作。

– 导入伙伴证书：

全局安全设置 > 证书管理器 > 受信任证书 (Global security settings > Certificate 
manager > Trusted certificates)  > 单击鼠标右键

– 将证书分配到 CP：
在“受信任证书”(Trusted certificates) 列表中选择证书 > 单击鼠标右键

证书随即显示在参数组“安全 > 证书管理器”(Security > Certificate manager) 中 CP 上的

“伙伴设备的证书”(Certificates of the partner devices) 列表中。

– 此时，在“代理证书”(Broker certificate) 下拉列表中选择导入的证书。

• 代理地址

代理服务器的地址（IPv4 地址或主机名）

• 代理端口

代理服务器的端口号

– 端口 1883 预设用于未加密传输 (MQTT)。
– 端口 8883 预设用于加密传输（通过 TLS 实现的 MQTT）。

• 客户端 ID
输入服务提供商分配的或用户定义的客户端 ID。
ASCII 段中的 多 255 个字符（十六进制）0x20 .. 0x7F
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• 客户端证书

CP 证书仅适用于安全的云通信（通过 TLS 实现的 MQTT）。

如果 CP 的通信伙伴（云/Publisher / Subscriber）需要安全通信证书，则使用 CP 的证书。

客户端证书将自动由 STEP 7 创建，供 CP 使用，并会显示在参数的输出域中。

处理证书：

只有在交换相应证书后才可进行安全通信：

– 导出 STEP 7 项目或 CP 的证书

对于待使用的 CP 证书，TIA 项目的 CA 证书必须导入到云服务器并作为受信的证书。为

此，按照散列算法从全局安全设置中导出 CA 证书：

“安全设置 > 安全功能 > 证书管理器 > 证书颁发机构 (CA)”(Security settings > Security 
features > Certificate manager > Certificate Authority (CA)) > 选择证书 > 快捷菜单“导

出”(Export)。
然后将证书传送到云服务器。

– 导入通信伙伴的证书

必须将通信伙伴的相应证书作为受信证书导入到 STEP 7 项目。为此，按以下步骤执行：

将证书保存到 STEP 7 项目计算机的文件系统中。在全局安全设置中导入证书：

“安全设置 > 安全功能 > 证书管理器 > 受信任的证书和根证书颁发机构”(Security 
settings > Security features > Certificate manager > Trusted certificates and root 
certification authorities) > 选择空白表格行 > 快捷菜单“导入”(Import)。
具体步骤取决于所用的云。

对于部分云，例如 AWS 等，必须将此证书作为设备证书分配给 CP。为此，按以下步

骤执行：

– 将云证书分配到 CP（取决于云）

要求：已按上述方式将全局安全设置中的云证书导入。

在“受信任的证书和根证书颁发机构”(Trusted certificates and root certification 
authorities) 列表中选择证书，单击快捷菜单“分配”(Assign) 并在下一个对话框中选择 
CP。
至此，证书显示在“伙伴设备的证书”(Certificates of the partner devices) 列表下 CP 的
本地证书管理器中。

• 清理会话

启用该选项后，将在终止连接时删除会话信息。

禁用该选项后，将在终止连接时保留会话信息。

说明

建议：启用“清理会话”(Clean session)
建议启用此参数。

如果组态的 QoS 值> 0，且“清理会话”(Clean session) 已禁用，在连接因确认处于未决

状态而中止的情况下，会出现不确定的情况。
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代理监视

• 保持连接时间间隔

与代理之间连接的监视时间

如果在发送数据后的组态监视时间 内没有其它数据等待传输，或者 CP 未接收到代理发

送的数据包，则 CP 会向代理发送保持连接数据包 (PINGREQ)，代理必须进行确认 
(PINGRESP)。
请注意参数对连接断开时响应的影响，具体参见手册。

代理验证

• 启用验证 (Enable authentication)
启用此选项后，会通过身份验证与代理建立连接。如果可能，请使用 TLS 传送用户名和

密码。

如果禁用此选项，则会匿名建立连接。

• 用户名 (User name)
输入服务提供商分配的用户名或用户定义的用户名。

• 密码 (Password)
输入服务提供商分配的密码或用户定义的密码。

数据缓冲

CP 将尚未发布的累积消息保存在其帧存储器中。帧存储器的容量为 3500 条消息。

帧存储器按时间顺序运行；换言之，首先发送 早的数据（FIFO 原则）。超出 大容量时，

时间 早的消息会被覆盖。

操作数区域和变量

CPU 过程数据的符号寻址

CP 向 CloudConnect 服务提供的过程数据通过 CPU 数据块中的变量进行寻址。

要访问将通过云进行传输的过程数据，必须至少创建一个 DB：
• 数据块

– 创建块作为全局 DB。
– 在 DB 属性对话框中启用“可从 OPC UA 访问 DB”(DB accessible from OPC UA) 属性。
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组态 DB 变量

组态 DB 变量时，请注意以下几点：

• 启用“可从 HMI/OPC UA 访问”(Accessible from HMI/OPC UA) 选项。

• 启用“可从 HMI/OPC UA 写入”(Writable from HMI/OPC UA) 选项。

写访问时需启用此属性

有关可用于云连接的数据类型，请参见“数据类型 (页 3990)”部分。

主题/组的参数

组态主题或组

不同云运营商下的组态

通过选择云提供商，可以确定是否为数据传输组态主题或组：

• MindConnect IoT Extension
可创建多个组。

一个组可以包含多个数据点。

在 IoT Extension 中，组对应于结构特性“Series”。所有组都永久分配到标准主题“s/us”。
• 其它云

可创建多个主题。

一个主题可以包含多个数据点。

打开主题编辑器

按照以下方式打开主题编辑器：

1. 展开项目树：
“站 > 本地模块 > CP 1545-1 > 云连接”(Station > Local modules > CP 1545-1 > Cloud 
connection)
– "发布的主题" / "订阅的主题" 或
– "发布的组"

2. 单击“添加主题”(Add Topic) 或“添加组”(Add Group)。
“主题编辑器”(Topic editor) 随即打开，并会创建一个新的主题或组。
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打开有效载荷编辑器

“主题编辑器”(Topic editor) 打开后，在右上角显示以下两个选项卡：

• “主题编辑器”(Topic editor)
• 有效载荷编辑器

可以单击对应选项卡以在这两个编辑器之间进行切换。

在“有效载荷编辑器”(Payload editor) 中，定义要发布的有效载荷的格式。

说明

仅组态发布者的有效载荷格式

请注意，将只为已发布的数据组态有效载荷格式。

以 XML 格式导出、导入和编辑 CloudConnect 数据

可以使用这些功能在 STEP 7 外部组态 CloudConnect 数据，或者，将已组态 CP 的现有主题

或组复制到其它尚未组态的 CP。

导出 CloudConnect 数据

采用以下方式打开导出对话框：

1. 展开项目树：
“站 > 本地模块 > CP 1545-1 > 云连接”(Station > Local modules > CP 1545-1 > Cloud 

connection)
2. 在“云连接”(Cloud connection) 条目的快捷菜单中，单击“导出 CloudConnect 数据”(Export 

CloudConnect Data)。
将打开用于导出 XML 文件的窗口。

编辑 XML 文件

可以使用合适的编辑器编辑或扩展导出的 XML 文件及组态数据。

请注意以下几点：

• 如果忽略可选元素/属性，则导入到 STEP 7 项目时，将接收相应的默认值。

• 如果 XML 文件包含无效输入，则 STEP 7 会输出一条错误消息并中止导入。

导入 CloudConnect 数据

导入 CloudConnect 数据前，确保在设备组态中选择了合适的云提供商：

• 对于主题：其它云

• 对于组：Siemens MindSphere - MindConnect IoT Extension
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要将现有 CP（源设备）的 CloudConnect 数据完整导入到另一个 CP（目标设备），必须满

足以下先决条件：

• 目标设备的 CPU 中必须存在相应变量。

• 目标设备 CPU 的 DB 中的变量必须与源设备 CPU 中的这些变量同名。

如果在导入过程中未找到 XML 文件中所含的变量名，则相应的数据点将在导入后保留为

空。

为仍然能够使用数据点，必须在 CPU 的 DB 中为数据点选择一个变量。

简单的方法是在源设备和目标设备中实现相同的 DB，如下所述：

1. 复制源设备（曾从该设备导出 CloudConnect 数据）CPU 的 DB。
2. 将复制的 DB 粘贴到目标设备的 CPU 中。

导入过程与导出过程相同。“云连接”(Cloud connection) >“导入 CloudConnect 数据”(Import 
CloudConnect Data) 的快捷菜单

如果目标设备中已经有 CloudConnect 数据，则会询问您想要保留现有数据还是将其覆盖。

XML 语法和允许的值

语法 元素/属性名称 允许的数据类型和值 含义/注释

<PublishedGroup> 或 <PublishedTopic> 
<General> • Name

• Author
• Comment

• 字符串

• 字符串

• 字符串

• 必选

• 可选

• 可选

<QoS>   整数；0-2 可选

<TimeTrigger> 
<Cyclic>
 
或

 
<TimeTrigger> 
<Date>

• CycleTime
• Frequency
• TimeOfThe

Day
• Weekday
• DayOfThe

Month
 

• 整数；10-4294967295，ms
• 字符串；每天、每周、每月

• 整数；0-1439，分钟（以分钟表

示 00:00 - 23:59）
• 字符串；周一、周二、周三、周

四、周五、周六、周日

• 整数；1-31
 

• 必选，针对元

素 TimeTrigger > 
Cyclic
必选，针对元

素 TimeTrigger > 
Date 

• 可选

• 可选

• 可选
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语法 元素/属性名称 允许的数据类型和值 含义/注释

<DataPoints> 
<DataPoint> 
<General>
<DataPoints> 
<DataPoint> 
<General> <Tag>

• Name • 字符串

• 字符串

• 必选

• 可选

 

<DataPoints> 
<DataPoint> 
<ValueTrigger>

• Type
• Value
• RangeLow
• RangeHigh

• 字符串；偏差、阈值下限、阈值上

限、在范围之外、在范围之内

• 字符串

• 字符串

• 字符串

• 必选，针对元

素 ValueTrigger
• 可选

• 可选

• 可选

 
<Payload> • Format

• Customize
• 字符串；XML、JSON、

MindConnect IoT 扩展、自定义

• 布尔；True、False
• <![CDATA[有关允许的内容，参见

“有效载荷格式 (页 3997)”部分]]>

• 必选

• 可选

• 可选

<SubscribedTopic>
<General> • Name

• Author
• Comment

• 字符串

• 字符串

• 字符串

• 必选

• 可选

• 可选

<QoS>   整数；0-2 可选

<DataPoints> 
<DataPoint> 
<General>
<DataPoints> 
<DataPoint> 
<General> <Tag>

• Name • 字符串

• 字符串

• 必选

• 可选

XML 结构

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>

<CloudConnectData>

  <PublishedTopics>

    <PublishedTopic>
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      <General Name="Published Topic_1" Author="Jane Doe" 
Comment="My published topic"/>

      <QoS>1</QoS>

      <TimeTrigger>

        <Date Frequency="Daily" TimeOfTheDay="720"/>

      </TimeTrigger>

      <DataPoints>

        <DataPoint>

          <General Name="Published_datapoint_1">

            <Tag>"Data_block_1"."Enabled"</Tag>

          </General>

        </DataPoint>

        <DataPoint>

          <General Name="Published_datapoint_2">

            <Tag>"Data_block_1"."LastStatusMsg"</Tag>

          </General>

        </DataPoint>

        <DataPoint>

          <General Name="Published_datapoint_3">

            <Tag>"Data_block_1"."ErrorCount"</Tag>

          </General>

          <ValueTrigger Type="Deviation" Value="1"/>

        </DataPoint>

      </DataPoints>

      <Payload Format="XML" Customize="true">

        <![CDATA[<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>

<root>

    <!-- Custom plant identification number -->

    <MyCustomXMLTag>0123456789</MyCustomXMLTag>
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 <DataItems>

  <DataItem>

   <Variable>{{Published_datapoint_1.NAME}}</Variable>

   <Type>{{Published_datapoint_1.TYPE}}</Type>

   <Value>{{Published_datapoint_1.VALUE}}</Value>

  </DataItem>

  <DataItem>

   <Variable>{{Published_datapoint_2.NAME}}</Variable>

   <Type>{{Published_datapoint_2.TYPE}}</Type>

   <Value>{{Published_datapoint_2.VALUE}}</Value>

  </DataItem>

  <DataItem>

   <Variable>{{Published_datapoint_3.NAME}}</Variable>

   <Type>{{Published_datapoint_3.TYPE}}</Type>

   <Value>{{Published_datapoint_3.VALUE}}</Value>

   <QualityCode>{{Published_datapoint_3.QUALITY_CODE}}</
QualityCode>

  </DataItem>

 </DataItems>

</root>]]>

      </Payload>

    </PublishedTopic>

    <PublishedTopic>

      <General Name="Published Topic_2" Author="Jane Doe" 
Comment="Another published topic"/>

      <QoS>2</QoS>

      <TimeTrigger>

        <Cyclic CycleTime="500"/>

      </TimeTrigger>
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      <DataPoints>

        <DataPoint>

          <General Name="Published_datapoint_1">

            <Tag>"Data_block_1"."Actuation_Speed"</Tag>

          </General>

          <ValueTrigger Type="Inside Range" RangeLow="150" 
RangeHigh="300"/>

        </DataPoint>

        <DataPoint>

          <General Name="Published_datapoint_2">

            <Tag>"Data_block_1"."X-Position"</Tag>

          </General>

          <ValueTrigger Type="Outside Range" RangeLow="0" 
RangeHigh="200"/>

        </DataPoint>

      </DataPoints>

      <Payload Format="XML"/>

    </PublishedTopic>

    <PublishedTopic>

      <General Name="Published Topic_3" Author="Jane Doe" 
Comment="Yet another published topic"/>

      <QoS>0</QoS>

      <TimeTrigger>

        <Date Frequency="Weekly" Weekday="Wednesday"/>

      </TimeTrigger>

      <DataPoints>

        <DataPoint>

          <General Name="Published_datapoint_1">

            <Tag>"Data_block_2"."ManufacturedItems"</Tag>
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          </General>

          <ValueTrigger Type="Lower Threshold" Value="50"/>

        </DataPoint>

        <DataPoint>

          <General Name="Published_datapoint_2">

            <Tag>"Data_block_1"."RejectedQuality"</Tag>

          </General>

          <ValueTrigger Type="Upper Threshold" Value="3"/>

        </DataPoint>

      </DataPoints>

    </PublishedTopic>

  </PublishedTopics>

  <SubscribedTopics>

    <SubscribedTopic>

      <General Name="Subscribed Topic_3" Author="Jane Doe" 
Comment="My subscribed topic"/>

      <QoS>2</QoS>

      <DataPoints>

        <DataPoint>

          <General Name="Subscribed_datapoint_1">

            <Tag>"Data_block_2"."In_Storage"</Tag>

          </General>

        </DataPoint>

        <DataPoint>

          <General Name="Subscribed_datapoint_2">

            <Tag>"Data_block_2"."Required"</Tag>

          </General>

        </DataPoint>

      </DataPoints>
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    </SubscribedTopic>

  </SubscribedTopics>

</CloudConnectData>

主题编辑器

发布者和订阅者

发布者和订阅者的主题编辑器

通过项目树打开“主题编辑器”(Topic editor)：
站 > 本地模块 > 云连接 >“发布的主题”/“订阅的主题”或“发布的组” (Station > Local modules 
> CP 1545-1 > Cloud connection >
     "Published topics" / "Subscribed topics" or "Published groups")

“主题编辑器”(topic editor) 中的数据点组态

在“主题编辑器”(topic editor) 中，可组态发布者或订阅者的各个数据点。

选择数据点时，发布者和订阅者存在以下差异：

• 发布者

数据点具有以下参数组：

– 常规

– 触发器（值触发器）

• 订阅者

数据点仅有一个参数组：

– 常规

主题/组的属性对话框

在相应的属性对话框中组态主题/组的以下属性：

• 常规属性（名称等）

• Quality of Service (QoS)
• 触发器（时间触发器）

可通过有效载荷编辑器或项目树中主题/组中的“属性”(Properties) 快捷菜单打开属性对话框。

有关详细信息，请参见“主题的属性对话框 (页 4003)”。
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发布者的有效载荷编辑器

只能为发布者设置有效载荷格式。有关详细信息，请参见“有效载荷组态 (页 3995)”部分。

作为订阅者的 CP 仅支持 JSON 格式。

通过“主题编辑器”(Payload editor) 旁的第二个选项卡打开发布者的“有效载荷”(Payload 
editor)。

发布者和订阅者的一致性

如果作为订阅者的 CP 在运行时接收来自发布方的数据，则订阅者会在有效载荷中针对接收

到的每个值检查发布方提供的以下参数：

• 主题名称

• 数据点名称

• 数据类型

一致性检查结果：

• 参数相同

如果发布者提供的上述三个参数与订阅者中组态的参数完全相同，则订阅者会将接收的

数据写入其 CPU 的数据块中。

• 参数不相同

如果发布者提供的上述三个参数与订阅者中组态的参数不相同，则订阅者会丢弃该数据。

作为订阅者的 CP 不会评估发布方的站名称。

组态数据点

要求：已创建 DB 变量

必须先在 CPU 上创建合适的 DB 变量，才允许组态数据点。

所有要用于数据点组态的变量均必须具有属性“可从 HMI/OPC UA/Web API 访问”(Reachable 
from HMI/OPC UA/Web API)。
对于可写变量，还需要启用“可从 HMI/OPC UA/Web API 写入”(Writable from HMI/OPC 
UA/Web API) 属性。
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在主题/组中插入数据点

1. 打开所需的主题或组（项目树 > 站 > 本地模块 > CP >“云连接”(Cloud connection)）。
主题编辑器随即打开。

2. 在表中的第一个空行中单击（添加变量）。

3. 通过对象选择对话框选择所需的 CPU DB 变量。有关 DB 变量的信息，请参见“操作数区域和
变量 (页 3977)”部分。
DB 变量作为数据点传输到表中，属性和参数显示如下。

下表列出了可组态的所有数据点。

可以使用表格上方的“属性”(Properties) 按钮打开主题或组的属性对话框。有关组态的信息，

请参见“主题的属性对话框 (页 4003)”。

创建特定数据点的替代方法

1. 在表中的第一个空行中单击（多次）（添加变量）。

2. 使用键盘输入部分变量名。
将显示所有包含输入的字符串的变量。

3. 单击鼠标选择所需变量。

轻松创建多个数据点

可按以下方式一步创建多个数据点：

1. 在项目树中，依次展开站，本地模块下的 CP，主题或组的目录。

2. 打开所需的主题或组。
主题编辑器随即显示出来。

3. 展开项目树中的“程序块”(Program blocks) 文件夹。

4. 选择相关 DB 以分配 DB 变量。
内容将显示在项目树下面的“详细视图”(Detail view) 窗口中。

5. 在详细视图中，选择要用于分配给数据点的所有变量。
（按住 <Shift> 或 <Ctrl> 执行多选操作）

6. 将所选变量拖放到主题编辑器的表中。
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组态数据点

在组态数据点时，请注意“允许的字符 (页 4005)”中的信息。

• 变量

DB 变量的组态名称

• 数据类型

数据点的组态数据类型

有关支持的数据类型，请参见“数据类型 (页 3990)”部分。
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• 属性

⇒ 有效性： MindConnect IoT Extension
该属性作为 <ADDITIONAL_ATTRIBUTE> 应用到有效载荷；请参见“有效载荷组态 
(页 3995)”部分。

连接到 IoT Extension 后，属性可理解为相应数据点物理单位的标签。标准单位为：

– C = 以摄氏度为单位的温度

– P = 以巴为单位的压力

– mm = 以米为单位的长度

– km/h = 以 km/h 为单位的速度

– m/s2 = 以 m/s2 为单位的加速度

– % = 以百分比为单位的大小

– %RH = 以百分比为单位的相对湿度

– A = 以安培为单位的电流

– V = 以伏特为单位的电压

– W = 以瓦特为单位的功率

– kWh = 以千瓦时为单位的能量

– VAh = 以伏安小时为单位的视在能量

– dBm = 以分贝毫瓦为单位的发射功率（对数比）

– lux = 以勒克斯 (lm/m2) 为单位的照度

也可以指定 SI 系统的其它复合单位，例如：

m/h, m/s, m, km, mW, kW, mWh, mA, VArh
• 触发器

有关组态的信息，请参见“触发器 (页 3991)”。

数据类型

支持的数据类型

下表列出了可组态的数据类型。

如有需要，检查代理是否支持这些数据类型。
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<DATAPOINT_TYPE> 表示发布期间的数据类型。关于有用的数据和变量 <DATAPOINT_TYPE> 
的发布，请参见“有效载荷组态 (页 3995)”部分。

表格 1-180 可用于云访问的数据类型

S7 数据类型（位） <DATAPOINT_TYPE> 备注

BOOL (1) BOOL 传输的值： 0, 1
BYTE (8) UINT8  
CHAR (8) CHAR 无 WCHAR
USINT (8) UINT8  
INT (16) INT16  
UINT (16) UINT16  
WORD (16) UINT16  
REAL (32) SINGLE_FLOAT  
DWORD (32) UINT32  
DINT (32) INT32  
UDINT (32) UINT32  
LREAL (64) DOUBLE_FLOAT  
STRING (2..256 Char) * S7_STRING * 无 WSTRING
DATE_AND_TIME (64) * S7_DT *  
DTL (96) * S7_DTL *  

* Siemens MindSphere 不支持

触发器

触发器

触发器用于定义向云或代理传输存储的主题/组值的条件。
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提供以下触发器类型：

• 值触发器

可以为每个数据点单独组态一个值触发器。

可以组态以下触发器类型：

– 偏差：偏离上一个存储值时传输

– 阈值下限：值在可组态阈值范围内时传输

– 阈值上限：超出可组态阈值时传输

– 范围内：值在可组态值范围内时传输

– 超出范围：值不在可组态值范围内时传输

有关详细信息，请参见“值触发器 (页 3993)”。
• 时间触发器

可以在主题或组的属性对话框中组态时间触发器。该触发器适用于主题或组的所有数据点。

可以组态以下触发器类型：

– 循环

循环传输

– 时间

每天一次 / 每周一次 / 每月一次

有关详细信息，请参见“时间触发器 (页 4004)”。

说明

CP V1.0 迁移后的时间触发器

当 CP 从固件版本 V1.0 迁移到固件版本 V1.1 之后，旧版项目中的时间触发器行为如下：

在旧版本中组态的数据点的时间触发器会传输到采用 CP V1.1 的主题或组。如果在主题

或组中组态了多个时间触发器，则会应用第一个发现的时间触发器。

触发传输

只要满足触发器类型的触发条件，即会触发该主题或组的所有数据点的传输。

说明

传输的数据量

请注意，不同的值触发器和附加的时间触发器均会触发整个主题或组的传输。
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值触发器

值触发器的变型

可以组态值触发器的以下变型：

• 偏差

只要组态的值偏离了存储在 CPU 中的上一个值，就会立即传输该值。

请注意相应数据点的数据类型的取值范围。

• 阈值下限

低于组态值时立即传输值。

• 阈值上限

高于组态值时立即传输值。

• 范围内

在组态范围内时立即传输值。

• 超出范围

超出组态范围时立即传输值。

值触发器的取值范围取决于数据点的数据类型。

传输持续时间（值触发器）

请注意，对于所有值触发器，只要满足触发条件，就会传输主题或组的数据。这会对传输的

数据量产生影响。

说明

以“变量的扫描周期”传输

当满足值触发器的触发条件时，数据将以每个变量的扫描周期传输到代理。

是否支持值触发器取决于数据类型

并非每种数据类型都支持值触发器。下表显示了每种可组态数据类型是否支持值触发器。

• 带“x”标记：值触发器受支持。

• 带“‑”标记：值触发器不受支持。
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表格 1-181 不同数据类型对值触发器的支持情况

S7 数据类型（位） 是否支持值触发器

BOOL (1) x *
BYTE (8) x
CHAR (8) x
USINT (8) x
INT (16) x
UINT (16) x
WORD (16) x
REAL (32) x
DWORD (32) x
DINT (32) x
UDINT (32) x
LREAL (64) x
STRING (2..256 Char) x **
DATE_AND_TIME (64) ‑
DTL (96) ‑

* 仅偏差（值 0）
** 仅偏差（值 0）；在字符或字符数量变化时触发。

值触发器对应的数据类型的取值范围

数据类型的取值范围

为数据类型“偏差”、“阈值下限”“阈值上限”、“范围内”和“超出范围”组态阈值。

适用于阈值触发的数据类型的取值范围如下：

• Bool: 0 / 1
• Byte: 0...255 / -128...+127
• Char: 0...255
• USInt: 0...255
• Int: -32768...+32767
• UInt: 0...65535
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• Word: -32768...+32767 / 0...65535
• DInt: -2147483648...+2147483647
• UDInt: 0...4294967295
• DWord: -2147483647...+2147483647 / 0...4294967295
• Real: +1.175495e-38...+3.402823e+38
• LReal: +12.2250738585072014e-308...+1.7976931348623157e+308

S7 模拟量输入模块的值范围

值为正整数 (Int: 0...32767) 时，270 对应于 S7 模拟量输入模块原始值的 1% (27648 = 
100%)。

用户数据编辑器

有效载荷组态

有效载荷格式

CP 使用 UTF‑8 字符编码格式化有效载荷。

不同的云系统使用不同格式来传输有效载荷。根据所连接的云系统（“云运营商”(Cloud 
operator) 参数），CP 可以输出不同格式的有效载荷。不同的格式以可选模板的形式提供。

作为发布者的 CP 在所有主题或组中使用在某个主题或组中选择或手动修改的代码。

可使用以下模板或选项：

• Siemens MindSphere - MindConnect IoT Extension
该格式仅适用于 Siemens MindSphere

• JSON
该格式适用于“其它云”云提供商

预期使用 JSON 格式处理主题的云服务。

语法符合 ECMA-404 和 ISO/IEC 21778:2017 要求。
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• XML
该格式适用于“其它云”云提供商

预期使用 XML 格式处理主题的云服务的格式。

• 任意格式

该格式适用于“其它云”云提供商

如果选择了此选项，则会清除格式对应的文本框，并可对该文本框进行编辑。此时，可

以为有效载荷格式编辑单独的语法。

预期使用特殊格式的云服务的格式。

说明

作为订阅者的 CP 不处理自定义格式

请注意，作为订阅者的 CP 无法处理已编辑或修改的格式。

有关 大有效载荷量的信息，请参见“组态：概述和规则 (页 3971)”。
有关格式的语法，请参见“有效载荷格式 (页 3997)”。
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组态选项

“有效载荷编辑器”(Payload editor) 中的元素具有以下功能：

• “格式”(Format) 下拉列表

可在此选择要用于有效载荷传输的格式。

• “自定义”(Customize)
选择该选项后，文本框变为可编辑状态，此时可以单独修改之前选择的标准格式。可以

进行的修改示例如下：

– 删除不需要的代码部分

– 插入固定文本

可以更改复选框下方文本框中的代码。务必遵守指定的语法。

说明

语法一致性

确保手动更改的代码的一致性。

有效载荷格式错误可能导致有效载荷无法读取。

对于 JSON 和 XML 这两种格式，可以单击“验证”(Validate) 按钮检查所做更改。

如果代码符合要求，则将其保存下来。

• “验证”(Validate) 按钮

此功能仅考虑 JSON 和 XML 格式。只有在“自定义”(Customize) 选项已启用时才执行检查。

单击该按钮时，将检查已自定义格式（JSON 或 XML）中是否存在一些语法错误，并输出

相应消息。

请注意，无法检查所有可能的语法和格式错误。数据点名称或属性名称将不会检查。

有效载荷格式

有效载荷格式 "MindConnect IoT Extension"
200, "{{Pub_data-point_1.NAME}}", "{{GROUP}}", "{{Pub_data-
point_1.VALUE}}", "{{Pub_data-point_1.ADDITIONAL_ATTRIBUTE}}", 
"{{PUBLISH_TIMESTAMP}}"
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有效载荷格式 "JSON"
{
    "Timestamp" : "{{PUBLISH_TIMESTAMP}}",
    "DataItems" : [
    {
        "Variable" : "{{Pub_data-point_1.NAME}}",
        "Type" : "{{Pub_data-point_1.TYPE}}",
        "Value" : "{{Pub_data-point_1.VALUE}}",
        "QualityCode" : "{{Pub_data-point_1.QUALITY_CODE}}"
    },
    {
        "Variable" : "{{Pub_data-point_2.NAME}}",
        "Type" : "{{Pub_data-point_2.TYPE}}",
        "Value" : "{{Pub_data-point_2.VALUE}}",
        "QualityCode" : "{{Pub_data-point_2.QUALITY_CODE}}"
    }]
}
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有效载荷格式 "XML"
<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>
<root>
   <Timestamp>{{PUBLISH_TIMESTAMP}}</Timestamp>
   <DataItems>
      <DataItem>
         <Variable>{{Pub_data-point_1.NAME}}</Variable>
         <Type>{{Pub_data-point_1.TYPE}}</Type>
         <Value>{{Pub_data-point_1.VALUE}}</Value>
         <QualityCode>{{Pub_data-point_1.QUALITY_CODE}}</
QualityCode>
      </DataItem>
      <DataItem>
         <Variable>{{Pub_data-point_2.NAME}}</Variable>
         <Type>{{Pub_data-point_2.TYPE}}</Type>
         <Value>{{Pub_data-point_2.VALUE}}</Value>
         <QualityCode>{{Pub_data-point_2.QUALITY_CODE}}</
QualityCode>
      </DataItem>
   </DataItems>
</root>

代码组件

用于格式化有效载荷的代码包含下面列出的组件。

对各个代码组件的结构描述如下所示：

• 代码组件

语法

含义

– 示例（不适用于所有组件）
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代码组件：语法和含义

• 200
200
函数代码  (MindConnect IoT Extension)

• 时间戳

{{PUBLISH_TIMESTAMP}}
含义：发布时间

– 示例：

语法：“{{PUBLISH_TIMESTAMP}}”
字符串结果：“2018-08-20T13:58:16.192313634+00:00”

• 数据点/变量

{{Pub_data_point_n.NAME}}
数据点名称

• 组

{{GROUP}}
组名称 (MindConnect IoT Extension)

• 值

{{Pub_data-point_n.VALUE}}
数据点值

• 属性

{{Pub_data-point_n.ADDITIONAL_ATTRIBUTE}}
属性 (MindConnect IoT Extension)

• 数据类型

{{Pub_data-point_n.TYPE}}
设备输出的数据点的数据类型

有关数据类型的输出，请参见“操作数区域和变量 (页 3977)”部分。

• QualityCode
{{Pub_data-point_n.QUALITY_CODE}}
值的质量状态

有关含义，请参见“QualityCode (页 4002)”。

有效载荷内容中不允许的序列

有效载荷内容中不允许下列序列：

• {{#
• {{^
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• {{/
• {{>
• {{&
• {{{

已传输有效载荷示例 (JSON)
下面是主题传输的有效载荷示例。

S7 站的主题包含数据点“DP1”、“DP2”和“DP3”的三个变量。

“DataItems”密钥的值是一个数组，其中含有这三个变量的对象。

{
    "Timestamp" : "{{PUBLISH_TIMESTAMP}}",
    "DataItems" : [
    {
        "Variable" : "{{DP1.NAME}}",
        "Type" : "{{DP1.TYPE}}",
        "Value" : "{{DP1.VALUE}}",
        "QualityCode" : "{{DP1.QUALITY_CODE}}"
    },
    {
        "Variable" : "{{DP2.NAME}}",
        "Type" : "{{DP2.TYPE}}",
        "Value" : "{{DP2.VALUE}}",
        "QualityCode" : "{{DP2.QUALITY_CODE}}"
    },
    {
        "Variable" : "{{DP3.NAME}}",
        "Type" : "{{DP3.TYPE}}",
        "Value" : "{{DP3.VALUE}}",
        "QualityCode" : "{{DP3.QUALITY_CODE}}"
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    }]
}

转义序列

转义序列根据所用协议修改代码，可用来转换某些特殊字符。

以下名称组件中可能包含特殊字符，例如：

• 站名称

• 主题名称

• 组名称

CP 支持以下转义序列：

• JSON PubSub
标准 JSON 转义序列

有关使用的转义序列，请参见“JSON 转义序列 (页 4009)”。
• XML

标准 XML 转义序列

• CSV
标准 CSV 转义序列

发布者将相应的特殊字符转换为转义序列。

对于订阅者，则将转义序列转换为反向序列。

QualityCode

传输与“QualityCode”
数据点的“QualityCode”质量状态也随有效载荷一起传输。该状态指示值的有效性。
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该状态由作为发布方的 CP 设置，值范围如下：

• GOOD
值有效。

• BAD
变量的值无效或不是 新的。可能的原因：

– CPU 处于 STOP 状态

– 值不是 新的

– 变量未组态

该状态的值会对传输产生以下影响：

• 发布方 → 云
作为发布方的 CP 独立于该状态值发布消息。

• 云 → 订阅者

作为订阅者的 CP 独立于该状态值接收消息。

但是，当收到状态为“BAD”的消息时，订阅者不会将该值写入到 CPU 的 DB 变量中。

主题的属性对话框

打开属性对话框

在本地模块下的导航区域中打开 CP 时，可通过两种方式打开属性对话框：

• 通过主题/组的快捷菜单（右键单击）

• 当主题编辑器打开时，使用数据点表格上方的“属性”(Properties) 按钮
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时间触发器

时间触发器的变型

可以组态时间触发器的以下变型：

• 循环

值循环传输，并可进行组态（以毫秒为单位）。

• 时间

• 可设置以下间隔：

– 每天一次

值在每日的组态时间传送一次。

– 每周一次

值在每周的组态时间传送一次。

– 每月一次

值在每月的组态时间传送一次。

注意：

如果某个月份的天数少于组态中指定的天数，则不传送值。
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Quality of Service (QoS)

Quality of Service (QoS)
• 所需的服务质量 (QoS)

可在此定义该主题的传输行为 (Quality of Service)。
组态值将根据要求传递给通信伙伴。如果代理无法满足所要求的 QoS 级别，则在许多情

况下，它会选择 接近要求的级别。由于代理的行为与 QoS 有关，因此请自行了解相关

内容。

取值范围：

– QoS 0
传输不超过一次

CP 向 broker 发送一次主题。CP 不需要确认。

如果 broker 未收到该主题，则该主题将丢失。

– QoS 1
至少传输一次

CP 将主题发送给 broker，直至收到来自 broker 作为确认的 PUBACK 数据包。

– QoS 2
传输一次

CP 发送主题并等待，直到从指定的 broker 接收到两步确认。

此版本代表了 高的质量等级，但也与客户端以及服务器的 高管理负载相关。

默认设置： 0

更多信息

CloudConnect

允许的字符

名称中禁止使用的字符

不允许在名称中使用下列字符：

• 0x22 (")
通常不允许使用引号。

• 0x20 (SP)
大多数名称中都允许使用空格。例外情况：CloudConnect 数据点

头尾的空格会被自动删除。
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允许的字符

有关 ASCII 字符集，请参见下文。

参数 字符 字符数

以下内容的名称：

• DB 变量 *
允许的字符：

• 标准字符（数字、字母）

• 特殊字符 0x21 .. 0x7E
• 特殊字符 ≥ 0x80

 

CloudConnect *
• 数据点名称

允许的字符：

• 标准字符（数字、字母）

• 特殊字符 ≥ 0x80
• 特殊字符 0x21 .. 0x60 及例外

情况

不允许使用以下字符：

• 空格

• ! / . < > ^ \ # ! & = { }
• Tab 制表符

也不允许下列字符串：

• PUBLISH_TIMESTAMP
• DATAPOINT_ARRAY
• GROUP

 

CloudConnect *
• 主题名称

（不适用于组）

允许的字符：

• 标准字符（数字、字母）

• 特殊字符 ≥ 0x80
• 特殊字符 0x21 .. 0x7E 及例外

情况

不允许使用以下字符：

• # + /
• 名称首字符 $
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参数 字符 字符数

CloudConnect *
• 设备名称

允许的字符：

• 标准字符（数字、字母）

• 特殊字符 ≥ 0x80
• 特殊字符 0x60
• 特殊字符 0x21 .. 0x7E 及例外

情况

不允许使用以下字符：

• " ' / 

1 ... 128

以下内容的名称：

• NTP 服务器

• 主机

• S7 站、CPU、CP

RFC1035 和 RFC1123 的允许字

符：

• 标准字符（数字、字母）

不能使用只包含数字的站名称

• 0x2D ( - ) .. 0x2E ( . )

 

用户名、密码 允许的字符：

• 标准字符（数字、字母）

• 以下特殊字符：

– 0x2D ( - )
– 0x2E ( . )
– 0x40 ( @ )
– 0x5F ( _ )

 

* JSON 格式的云消息：JSON 标准的转义序列适用于站名称、主题名称和数据点名称中的特殊字

符。

ASCII 字符集

下面列出的 ASCII 字符包含十六进制代码和相应字符。

标准字符

• 0x30 .. 0x39
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9

• 0x41 .. 0x5A
A B C D E F G H I J KL M N O P Q R S T U V W X Y Z

• 0x61 .. 0x7A
a b c d e f g h i j k l m n o p q r s t u v w x y z
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特殊字符 < 0x80
• 0x21 .. 0x2F

! " # $ % & ' ( ) * + , - . /
• 0x3A .. 0x40

: ; < = > ? @
• 0x5B .. 0x60

[ \ ] ^ _ `
• 0x7B .. 0x7E

{ | } ~

特殊字符 ≥ 0x80 (ISO/IEC 8859‑1)
• 0x80, 0x82 .. 0x89, 0x8A .. 0x8C, 0x8E, 0x91 .. 0x9C, 0x9E .. 0x9F

€ , ƒ „ … † ‡ ˆ ‰ Š ‹ Œ Ž ‘ ’ “ ” • – — ˜ ™ š › œ ž Ÿ
• 0xA1 .. 0xAC, 0xAE .. 0xB5, 0xB8 ..0xBF

¡ ¢ £ ¤ ¥ ¦ § ¨ © ª « ¬ - ® ¯ ° ± ² ³ ´ μ ¸ ¹ º » ¼ ½ ¾ ¿
• 0xC0 .. 0xFF

À Á Â Ã Ä Å Æ Ç È É Ê Ë Ì Í Î Ï Ð Ñ Ò Ó Ô Õ Ö × Ø Ù Ú Û Ü Ý Þ ß à á â ã ä å æ ç è é ê ë ì í î 
ï ð ñ ò ó ô õ ö ÷ ø ù ú û ü ý þ ÿ
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MindConnect IoT Extension 中的 Onboarding

Device 参数

连接到 Siemens MindSphere ‑ MindConnect IoT Extension 时，在设备和 MindConnect 
IoT Extension 间建立连接后，可在 Onboarding 过程中使用两个参数来识别设备。

• 设备名称 (Device Name)
CP 在 Onboarding 过程中使用此名称进行注册。

设备名称显示在 MindConnect IoT Extension 的以下位置：

Device > Device profile > "NAME"
可以在 CP 的“安全 > CloudConnect > 常规” (Security > CloudConnect > General) 参数组

中指定名称。

默认名称的组成方式如下：

<PLC 名称>.<CP 名称>
不受允许的字符将从名称的组成部分中删除。注意指定名称的规则，请参见“允许的字符 
(页 4005)”。

• 设备类型 (Device Type)
此参数无法组态，可永久设置为以下字符串：

– c8y_MQTTDevice
MindConnect IoT Extension 中需要此参数来确定设备类型。

设备类型显示在 MindConnect IoT Extension 的以下位置：

Device > Device profile > "Type"
有关设置 IoT Extension 的更多信息，请访问以下 Internet 网址：

链接： (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/15248)

JSON 转义序列

JSON 转义序列

对有效载荷使用 JSON 格式时，作为发布者的 CP 会将以下字符转换为转义序列。

对于作为订阅者的 CP，则将转义序列转换为反向序列。

字符 JSON 转义序列 说明

\n \\n 新行 *
\r \\r 换行符 *
\t \\t 制表符 *
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字符 JSON 转义序列 说明

\" \\" 引号

\\ \\\\ 双反斜杠

\u0000 \\u0000  
\u0001 \\u0001  
\u0002 \\u0002  
\u0003 \\u0003  
\u0004 \\u0004  
\u0005 \\u0005  
\u0006 \\u0006  
\u0007 \\u0007  
\b \\u0008  
\t \\u0009  
\n \\u000A  
\u000b \\u000B  
\f" \\u000C  
\r \\u000D  
\\u000e \\u000E  
\u000f \\u000f  
\u0010 \\u0010  
\u0011 \\u0011  
\u0012 \\u0012  
\u0013 \\u0013  
\u0014 \\u0014  
\u0015 \\u0015  
\u0016 \\u0016  
\u0017 \\u0017  
\u0018 \\u0018  
\u0019 \\u0019  
\u001a \\u001a  
\u001b \\u001b  
\u001c \\u001c  
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字符 JSON 转义序列 说明

\u001d \\u001d  
\u001e \\u001e  
\u001f \\u001f  
\u007F \\u007F  

* 在 STEP 7 中作为名称组件不可组态

OPC UA PubSub

1.6.1.2 PROFIBUS (S7-300, S7-400, PC)

日时钟同步 (S7-300, S7-400, PC)

参考

组态 PROFIBUS CP 的时钟同步。

时钟同步

决定 CP 是否转发时钟帧。

根据时间主站所在位置的不同，必须对以下两种情况加以区分：

• 时钟帧来自子网，并转发到站。

• 时钟帧来自站，并转发到子网 (LAN)。
对于某些模块，需要指定转发时钟帧的方向。对于可以方便地全局启用或禁用转发功能的模

块，CP 可在任何方向上转发时钟帧。

如果站中有多个 CP，由于可以通过此处介绍的功能将时钟帧从一个网络转发到另一个网络，

这样可能会出现冲突情况，因此应根据时钟主站考虑时钟帧流。

如果连接到同一网络的站中有多个 CP，则仅允许单个 CP 转发时钟同步消息。
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现场设备参数设置（数据记录路由） (S7-300, S7-400, PC)

参考 
在“属性 > 设置 > 现场设备参数设置”(Properties > Settings > Field device parameter 
settings) 参数组中设置 PROFIBUS CP 的属性。

现场设备参数设置（数据记录路由）

如果选择该选项，则可将 CP 用作路由器，处理针对现场设备（DP 从站）的数据记录。 然后 
CP 可以将未直接连接到 PROFIBUS 的设备（也就是说，不能直接访问现场设备的设备）传送

的数据记录转发到现场设备。

SIMATIC PDM（过程设备管理器）是创建此类数据记录的工具，用于给现场设备分配参数。

默认情况下启用该功能。 由于该功能需要使用额外的存储器资源，因此，如果 CP 存储器资

源的负载总体上很高（连接等），并且不需要使用“数据记录路由”功能，则可关闭该选项。

组态 DP 模式 (S7-300, S7-400, PC)

参考

根据模块类型，可在以下参数组中组态 PROFIBUS 模式：

• S7-300/400 CPs，PC-CPs：参数组“工作模式”(Operating mode)（或“属性 > 常规 > 工
作模式”(Properties > General > Operating mode)。

• S7-1200/1500 CP：参数组“PROFIBUS 接口/DP 接口 > 工作模式”(PROFIBUS interface / DP 
interface > Operating mode)

• LINK 模块：参数组“DP/MPI 接口 > 工作模式”(DP/MPI interface > Operating mode)

CP 模式与模块功能之间的关系

可组态的 DP 模式及其实现的功能参见下表：

工作模式 模块的可能功能

  PG/OCM 通过 
PROFIBUS

FDL 通过 
PROFIBUS

DP 主站 DP 从站 组态的 S7 连接

无 DP X X ‑ ‑ X
DP 主站 X X X ‑ X
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工作模式 模块的可能功能

DP 从站主动

（参见下文）

X X ‑ X ‑

DP 从站被动

（参见下文）

‑ ‑ ‑ X ‑

代码：“X”= 支持的功能；“-”= 不支持的功能

“延时时间”

对于 DP 主站模式下的某些模块，可为 DP I/O 数据更新设置附加延迟时间。模块使用此延迟

时间处理其他协议，例如 FDL。

2 类 DP 主站（仅部分 PC-CP 和 IE/PB LINK HA）
在此工作模式中，模块可从未分配给它的任何 DP 从站读取输入和输出数据。

这意味着过程信号可以通过几个 DP 主站采集，并有助于节省现场的传感器（共享输入/共享

输出）。编程、诊断或管理设备通常作为 2 类 DP 主站运行。

IE/PB LINK HA
可为 LINK 分配“2 类 DP 主站”模式。

启用该选项后，可在用户程序中对另一个 DP 主站的 DP 从站使用“读取数据记录”和“写

入数据记录”功能，并访问外部从站的周期性输入数据。
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IE/PB LINK HA 控制器用户程序中发送的输出数据被此工作模式下的 LINK 丢弃。

• “2 类 DP 主站”

可在下列情况下启用此选项：

– 与外部 DP 主站系统一样，外部 DP 主站系统的 DP 从站还在 LINK 上进行相同组态，必

要时也通过 GSD 文件进行组态。外部从站作为直接在 LINK 上运行的 DP 主站进行组态。

如果外部 DP 主站是 SIEMENS DP 主站，则必须在另一个 PROFIBUS 主站系统上进行组

态。

– PROFIBUS 配置文件必须更改为“用户自定义”。必须准确输入外部 DP 主站为其主站

系统计算的总线参数（考虑附加的活动站）。

CiR 不得处于“2 类 DP 主站”模式。LINK 不能在 RUN 模式下重新加载为“2 类 DP 主站”。

• “启用从 DP 从站读取输入数据”

可选择启用读取外部 DP 从站的输入数据。

– 选项禁用（默认）

若不需要读取，禁用该选项会提高通信速度。

– 启用选项

启用后，LINK 可访问外部 DP 从站的周期性输入数据。
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DP 从站模式：“测试、调试和路由”选项

功能名称因 CP 类型而异。

• 选项启用时：DP 从站主动

如果要定期使用 PG 功能通过此接口进行调试和测试，则选中该复选框。这可选择“DP 从
站主动”模式。PROFIBUS 的令牌循环涉及到该接口。

这样可以实现下列功能（功能名称因 CP 类型而异）：

– 编程（例如装载）

– 测试（状态/修改）

– S7 路由（I 从站作为网关）

– S5 兼容通信（SEND/RECEIVE 接口）

– S7 通信（仅用于服务器模式中，在没有通信块的一端所组态的连接上，组态在伙伴设

备上进行）

注意“DP 从站主动”模式的以下影响：

– 在此模式中，不能组态使用通信块进行数据交换的 S7 连接

– 这样会延长令牌循环时间。

在对时间要求严格的应用环境中，以及在不需要 S7 路由和客户机功能进行通信的情

况下，请不要启用此选项。

• 选项禁用时：DP 从站被动

如果不选中“测试、调试和路由”(Test, commissioning, routing) 框，即选择了“DP 从站被

动”CP 模式，此时接口仅作为通信服务的服务器运行，而不包含在 PROFIBUS 上的令牌循

环中。

服务器功能意味着，只有伙伴（例如 PG、OP 或自动化系统）才可以发起通信。不启用

选项时请注意下列特性：

– 不能进行 S7 路由。

– 虽然可以进行编程和测试，但速度很慢（不会延长总线令牌循环时间）。

CP 支持多种 DP 从站类型 (S7-300, S7-400, PC)

参考

在“属性 > 常规 > 工作模式”(Properties > General > Operating mode) 参数组中设置 
PROFIBUS DP 的 DP 从站类型。
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DP 模式

在支持不同 DP 从站类型的 CP 上，可以根据 CP 类型选择下列 DP 模式：

• DPV1 功能（默认模式）

这包括符合 PROFIBUS DPV0 和 DPV1 标准的 DP 从站和西门子 DP 从站。

此模式只能用于某些 CPU 类型。 请参见 S7-CP 手册中 PROFIBUS CP 的相关信息。

• DPV0 兼容

这包括符合 PROFIBUS DPV0 标准的 DP 从站；符合 DPV1 标准的 DP 从站只能用于一些有

限的功能。

• S7 兼容

这包括符合 PROFIBUS DPV0 标准的 DP 从站和西门子 DP 从站；符合 DPV1 标准的 DP 从
站只能用于一些有限的功能。

1.6.1.3 CM/CP PROFIBUS (S7-1500)

组态时钟同步 (S7-1500)

通信模块的时钟同步角色

通过时钟同步参数，可指定通信模块在转发时钟帧时的角色。

根据模块在 PROFIBUS 中的模式，可设置以下同步角色：

• 通信模块作为 PROFIBUS 上的被动节点（例如 DP 从站）：

– 从站

– 无

• 通信模块作为 PROFIBUS 上的主动节点：

– 主站

– 从站

– 无
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参数含义

时钟同步参数具有以下含义。

• 同步类型

该参数指定同步角色：

– 从站

CM 时钟与其它时钟保持同步。同步帧来自 PROFIBUS。使用此类型的同步时，CM 会
以固定的时间间隔向站转发时钟帧。

在 S7 站内，可能只有一个时钟从站。

– 主站

作为主站的通信模块的时钟向 PROFIBUS 网络发送时钟帧。

如果同步类型设置为“主站”(Master)，则输出时钟帧的时间间隔可进行选择。

– 无

不进行同步。

如果网络中存在多个具有时钟的模块，则在进行时钟同步时，需要指定哪个模块将作为

时间主站，哪个模块将作为时间从站。只能有一个时钟主站。

• 更新周期

在使用“主站”(Master) 同步角色时，由参数定义时钟帧向网络输出的更新间隔。

1.6.1.4 与协议或网络无关的 CP 设置

不使用 PG 替换模块

参考

在“属性 > 常规 > 设置”(Properties > General > Settings) 参数组中进行特殊设置

根据 CP 类型的不同，可以看到“不使用 PG 替换模块”(Module replacement without PG) 选
项 

效果 - 非易失性、长期存储在 CPU 上
如果选择了此选项，则组态数据会长期存储在 CPU 的非易失性存储器中，而不是 CP 的 
EEPROM 上。但请记住，即使在 CPU 上，也只有当 CPU 有备用电池或使用 SIMATIC 存储卡

时，此类数据才会在出现故障的状况下长期保存下来。
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CPU 上的资源要求

如果选择此选项，会占用 CPU 上更多的资源。 装载用户程序和组态数据时，可用存储空间

不足时会告知您。 使用 SIMATIC 存储卡可避免资源瓶颈。

说明

如果面临资源缺乏而又不想使用 SIMATIC 存储卡，也可以取消选择此选项，将组态数据存储

在 CP 上。可以在以后创建含组态数据的 SIMATIC 存储卡，并启用“不使用 PG 替换模块”

选项。 如果您在之后将 SIMATIC 存储卡插入 CPU，即可随时替换 CP。 然后，当 CP 启动时，

会自动从 CPU 或 SIMATIC 存储卡装载组态数据。

多路传输 OP 连接/占用内部 CPU 连接资源 (S7-300)

参考

在“属性 > 常规 > 设置”(Properties > General > Settings) 参数组中进行特殊设置

根据 CP 类型的不同，可以看到“多路 OP 连接”(Multiplex OP connections) 选项

多路传输模式

要连接 TD/OP 和/或 HMI 设备，可以优化 S7-300 CPU 中的连接资源， 多允许 16 个此类设

备在一个 CPU 连接资源上进行通信（多路传输模式）。

如果不使用多路传输模式，则可以使用的 TD/OP 和/或 HMI 设备的数量取决于所用 CPU 的可

用连接资源数量。

使用内部 CPU 连接资源

通过 CP 操作的已组态 S7 连接所使用的多路传输通路与在多路传输模式中 HMI 连接所使用

的多路传输通路相同。 也就是说，在组态 S7 连接时，已占用了一个 CPU 连接资源。

说明

PG 连接不通过多路复用器操作；操作 PG 时始终会占用一个连接资源。
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说明

多路传输模式中的寻址

在多路传输模式中，为 TD/OP/HMI 连接分配地址时，必须指定 CP 的机架/插槽分配，而不是 
CPU 的机架/插槽分配。

在多路模式下，不支持需要使用块相关报警（Alarm_S： SFC 17、SFC 18、SFC 19）的应用

程序。

1.6.1.5 连接的背景信息

窗口时间和非活动时间之间的关系

相关性

参数组“属性 > 常规 > 动态”(Properties > General > Dynamics) 中的 ISO 传输连接组态。

通过适当的更新避免连接中断

通过帧，伙伴站将响应是否保持连接。保持连接以“窗口时间”指定的时间间隔发送到伙伴

站。

为避免发生意外的连接中断，“非活动时间”应至少为“窗口时间”的三倍。

“检测到连接中断时立即响应”选项

含义

如果设置了“检测到连接中断时立即响应”(Immediate response when interrupted 
connection is detected) 选项，就意味着一旦连接不可用，应用程序会立即收到一个指示无

法执行通信作业（FETCH 或 WRITE）的代码。 无论当前建立连接的尝试是否成功，都将发

送该代码。

如果不选择该选项，则只有在连接超时时，才会通知应用程序连接不可用。
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只有使用下面列出的两种模式时，此处描述的选项才有意义并且可用：

• 连接被组态为固定连接。

连接可以组态为永久建立的连接（“连接建立的详细信息”(Details of connection 
establishment) 选项卡中的选项）。 这意味着作业可以在 短的响应时间内转发给伙伴，

而不必先建立连接。

如果连接发生中断，系统会自动尝试重新建立连接。 在这种情况下，消息可能会经过一

定的延迟才转发给应用程序。

• 正在使用 FETCH 或 WRITE 作业类型（可在“选项”(Options) 选项卡中选择）。

如果没有连接，这些作业类型只有在某些情况下才需要立即响应。
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地址信息 - 电子邮件连接

用于电子邮件传送的参数

在“属性 > 地址详细信息”(Properties > Address details) 中，输入电子邮件传送所需的参数。

可以设置以下参数：

参数 描述 实例

电子邮件服务器 
(SMTP)

用来发送电子邮件的邮件服务器的地址。 
IP 地址可以按绝对地址或符号名形式输入。 
以下规则适用于符号名： 
一个有效的名称应具有 1 到 64 个字符，其中至少一个字符

必须为字母。

如果使用了一个或多个“.”，则还应遵循以下限制： 有效名称

中 后的“.”后面应具有 1 到 63 个字符；名称中只允许出现

字符 [a-z]、[A-Z]、[0-9] 或 [-]，并且其中至少有一个字符必

须为字母。

只有在 Internet CP 知道域名系统 (DNS, Domain Name 
System) 的地址时，才能使用符号名。 在 HW Config 中组态 
Internet CP 时，需要有相应的条目。有关详细信息，请参考 
HW Config 在线帮助。

多可输入 64 个字符。

绝对地址： 140.80.0.4
符号名： t-online.de

默认发送方名称 指定一个每当电子邮件标头的发送方信息为空（FROM 参
数）时就会作为发送方地址而加入电子邮件中的地址。

此信息通常与邮件传送无关。 而只是提供给邮件接收方的信

息。 由于一些邮件服务器不转发没有发送方信息的作业，所

以建议在此处输入信息！

多可输入 126 个字符。

注意：

请记住，如果希望诊断功能触发一封测试邮件，则必须指定

默认的发送方名称。

Station2.CPU412@xy.fac
tory2.de
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离线状态下的符号

离线状态中的符号

连接的离线状态显示如下：

符号 含义/连接状态

一致 - 可以加载连接组态

不一致 - 无法加载连接组态

ISO-on-TCP 连接： TSAP

TSAP 格式

ISO-on-TCP 连接的 TSAP 长度为 1 到 16 个字节。 当输入值时，会自动显示当前长度。 可以

十六进制值或 ASCII 字符串的形式输入本地 TSAP 和伙伴 TSAP。 如果选择 ASCII，输入的字

符也显示为十六进制格式。 如果以十六进制输入，任何可打印的字符都将显示为 ASCII 值（8 
个十六进制字符是可见的）。 如果输入非打印字符，将禁用 ASCII 显示（无法再输入 ASCII 
条目），并且非打印字符将显示为点。

说明

TSAP 长度

不要使用长度为 1 或 2 的 TSAP，因为这些 TSAP 已经留供内部使用。

本地 TSAP 和伙伴 TSAP
伙伴和本地 TSAP 可以相同，因为不同 IP 地址之间的连接是唯一的。 如果两个设备之间必

须建立多个连接，则 TSAP 也必须不同。

默认 TSAP
对于两个伙伴间的第一个连接，可使用默认值“ISO-on-TCP-1”来组态本地和远程 TSAP（可更

改）。 对于相同伙伴间的新连接，建议使用默认值“ISO-on-TCP-2”。 对于与新伙伴的新连接，

建议使用 ISO-on-TCP-1。
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针对“读取/写入”(FETCH/WRITE) 建立连接 (S7-300, S7-400, PC)

相关性

参数组“属性 > 常规 > 选项”(Properties > General > Options) 中的 ISO 传输连接/ISO-on-TCP 
连接/TCP 连接组态

连接建立对“读取/写入”(FETCH/WRITE) 的影响

请注意“读取/写入”(FETCH/WRITE) 模式的以下几点：

• 对于 S7 站：

如果要使用“读取/写入”(FETCH/WRITE) 模式（请参阅“选项”(Options) 参数组），请清除

“主动连接建立”(Active connection establishment) 选项。 
• 对于 PC 站/OPC 服务器：

如果要使用“读取/写入”(FETCH/WRITE) 模式（请参阅“选项”(Options) 参数组），请启用

“主动连接建立”(Active connection establishment) 选项。 

S7 连接

用于时间监视的 OPC 连接参数

连接超时

如果向通信伙伴发出了连接请求，并且没有在设置的时间内得到请求答复，则会取消 OPC 作
业，同时生成一条错误消息。 可设置的值介于 2000 到 100000 ms。 
因为成功建立连接可能要花费一些时间（这取决于网络结构），所以连接建立超时应比作业

超时时间长。

连接超时从连接发出请求时开始计算。 该时间取决于连接特征的组态（见上文）。 有两种

可能的情况：

• 永久保持连接为接通状态：  在这种情况下，在 S7 协议的 OPC 服务器启动时发出连接请

求。 将 OPC 客户端连接到 OPC 服务器并搜索 S7 命名空间，和/或添加并激活监视 S7 条
目时，启动被触发。

• 在需要时连接：  在首次访问这个 S7 连接的变量时发出连接建立请求。

如果 S7 连接在运行时被中断，将会尝试重新建立连接。 这将重置并重启连接超时。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4023



作业超时

指向伙伴设备的网络作业由作业超时进行监视。 如果在作业超时时间内没有向网络作业发

出响应，相应的 OPC 作业会被取消，同时生成一条错误消息。 可设置的值介于 1 到 100000 
ms。 
作业超时从 OPC 服务器发送网络作业时开始计算。 总之，在 OPC 接口上的写入/读取/监视

作业之间不存在直接关系。 对于每个网络作业可以处理多个 OPC 条目。 除此之外，多个 OPC 
客户端可以为每个网络作业请求同一个 OPC 条目。

由于可以在网络层集合多个 OPC 作业，“优化写访问”(Optimize write access) 和“优化读访

问”(Optimize read access) 参数也会起作用。

连接状态的 OPC 连接参数

检测到连接中断时立即响应

只有在选中“永久保持连接”(Maintain connection permanently) 选项后，才能启用该功能。

立即报告尚未使用 OPC 作业建立的 S7 连接，这意味着可避免重复的作业超时。

功能描述：检测中断的连接并存储该连接。如果连接尚未建立或当前正在尝试重新建立不中

断的连接，则会立即通过与此相关的错误消息来响应 OPC 作业。立即发送错误消息，而不

等到作业或连接超时。  

优化写访问，优化读访问

原理

当通过 S7 连接访问变量时，SIMATIC NET 的 OPC 服务器会提供一个提高数据传输速度的优

化算法。

多个同时访问各变量的作业会在内部进行转换，转换后会创建出对通信伙伴上一个数组的单

次访问。 这样可以减少通过网络传输的数据包量。 提高包的利用率，并且增加包的有效负载。

这样的优化对于读访问和写访问均适用，它可以作为默认设置启用。 对于 OPC 客户机（例

如符合 OPC 标准的 HMI 设备），该优化算法不可见。 
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更多信息

更多详细信息，请参见 OPC 服务器的文档：

• 用 PG/PC 进行的工业通信，第 1 卷，ID 号：42783968 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/42783968) 

• 用 PG/PC 进行的工业通信，第 2 卷，ID 号： 42783660 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/42783660) 

单向 S7 连接选项

含义

如果选中“单向”(One-way) 复选框，则在 S7 CPU 的用户程序中，只能将单向通信块（“PUT”
和“GET”指令）用于此类连接。 单向表示连接伙伴在此类连接中作为服务器运行，不能主动

发送或接收数据。

在两端使用（通过“块对”）的通信指令无法用于已在一端组态的连接；例如 USEND 和 
URCV、BSEND 和 BRCV 或 USTATUS。 
由于通信选项通常是基于连接终点明确定义的，所以该复选框是预设的，而且不能更改。 

示例 1：
在以下组态中，该复选框呈灰显状态（无法更改）并已启用：

• 本地连接终点是一个带可装载 S7 通信（通过 CP）的 S7-400 CPU 或 S7-300 CPU，伙伴

连接终点是一个不带可装载 S7 通信的 S7-300 CPU。

示例 2：
在以下组态中，该复选框呈灰显（无法更改）状态并且未启用：

• 本地连接终点和伙伴连接终点为 S7-400 CPU。
这种情况下，STEP 7 会自动创建一个双向连接。 将会针对本地终点和连接伙伴的终点均

输入 ID（本地 ID 和 伙伴 ID）。 

OPC 服务器 - 报警

与块相关的报警和诊断报警

这些选项相当于过滤器，用来设置通过 S7 连接可以到达的特定报警类型。 
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通信伙伴通过 Alarm_8、Alarm_S 或 Alarm_SQ 块生成与块相关的报警。 
与块相关的报警可采用以下信号形式 
• 作为条件事件

• 作为简单事件（为了与通常不考虑条件事件的早期应用程序兼容）。

如果选择“与块相关的报警”(Block-related alarms)，则 OPC 服务器会在此连接上注册报警

消息。 收到的报警通过报警和事件 OPC 接口传送。 
诊断报警源于 S7 设备的系统状态列表 (SSL)。 如果 OPC 客户机已注册诊断报警，则未报告给 
OPC 客户机的诊断事件将报告给它。 诊断事件没有状态，因此不必确认。 
通过区域浏览可以找到设置单个告警消息和诊断告警的优先级的功能。

更多信息

更多详细信息，请参见 OPC 服务器的文档：

• 用 PG/PC 进行的工业通信，第 1 卷，ID 号：42783968 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/42783968) 

• 用 PG/PC 进行的工业通信，第 2 卷，ID 号： 42783660 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/42783660) 

1.6.1.6 IE/PB LINK

PROFINET 设备编号

参考

在“属性 > 常规 > PROFINET 设备编号”(Properties > General > PROFINET device number) 参
数组中显示和设置 IE/PB LINK PN IO 的 DP 主站系统中的 PROFINET IO 设备的属性。
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参数

为了使用户更好地识别分配，将 DP 从站置于 DP 主站系统中时，STEP 7 会尝试为设备编号和 
PROFIBUS 地址分配相同的数字。因此，只要还未分配与当前 PROFIBUS 地址相一致的设备

编号，默认情况下就会激活“将 PROFIBUS 地址用作设备编号”(Use PROFIBUS address as 
device number) 选项。

说明

唯一的设备编号

请记住，PROFINET IO 系统中分配的设备编号必须唯一。此处还必须包括连接到 IE/
PB LINK PN IO 的 DP 主站系统的 IO 设备（DP 从站）。

• PROFIBUS 地址

显示连接到 DP 主站系统的 DP 从站的 PROFIBUS 地址。

• 名称

显示连接到 DP 主站系统的 DP 从站的设备名称。无法在此处进行更改。

• PROFINET 设备编号

显示或选择连接到 DP 主站系统的 DP 从站的 PROFINET 设备编号。默认情况下，通过 
PROFIBUS 地址获得 PROFINET 设备编号。

如果禁用“使用 PB 地址作为设备编号”(Use PB address as device number) 选项，则可以

更改 PROFINET 设备编号。取值范围取决于正在使用的 IO 控制器。

如果在指定设备编号后再次激活“将 PROFIBUS 地址用作设备编号”(Use PROFIBUS address 
as device number) 选项，则将相应地重置该值。

• 将 PB 地址用作设备编号

如果禁用该选项，则可以更改 PROFINET 设备编号。

• 优先启动

加速 PROFINET IO 设备的启动（这里指作为 PROFINET IO 设备的 DP 从站）。如果控制器

支持优先启动，则只能选择此选项。

多可以为 8 个连接到 DP 主站系统的 DP 从站选择该选项。
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IE/PB LINK 的工作模式

有效性和模块名称

下文提供的信息适用于以下模块：

• IE/PB LINK PN IO
• IE/PB LINK HA
• IWLAN/PB LINK
如果功能适用于所有这些模块，则以缩写形式“LINK”进行引用。

如果功能仅适用于单个模块，则命名整个模块名称。

组态网关类型

“网关”(Gateway) 参数组中的组态

可在以下模式下使用 LINK：
• 网络网关作为 PROFINET IO 代理

对于工业以太网上的 PROFINET IO 控制器，访问连接到工业以太网的 PROFINET IO 设备

与访问连接到 PROFIBUS DP 的 PROFIBUS DP 从站没有任何区别。

LINK 用作连接到 PROFIBUS DP 的 DP 从站的代理网关（DP 模式“DP 主站”激活）。

• 标准模式下的网关

在该工作模式下，以下连接选项可用：

– PG/OP 通信

PG/OP 通信用于下载程序和组态数据，以执行测试和诊断功能，以及用于工厂操作员

监控（HMI 系统）。

– 现场设备参数设置（数据记录路由）

可以将 LINK 用作路由器，处理专用于现场设备（DP 从站）的数据记录。这样设备若

因未直接连接到 PROFIBUS 网络而无法直接访问现场设备（DP 从站），则可通过 LINK 
将数据记录传输到现场设备。

生成此类数据记录以组态现场设备的工具之一是 SIMATIC PDM (Process Device 
Manager)。

– 具有恒定总线循环时间的 DP 主站系统的网关

LINK 用作以太网与 DP 主站系统现场设备之间的网关。LINK 与已组态 PROFIBUS 上的 
DP 主站（具有恒定总线循环时间）作为主动节点运行。

– 用于 HMI 操作的跨子网 S7 连接

LINK 通过 S7 连接转发通信。

HMI 装置（PC 站）等使用该服务。
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组态 DP 模式

在参数组“DP/MPI 接口 > 工作模式”(DP/MPI interface > Operating mode) 中组态 IE/PB LINK 的
工作模式

有关更多详细信息，请参见“组态 DP 模式 (页 4012)”。

通过 IE/PB LINK PN IO V2.1 (6GK1411‑5AB00) 的 S7 路由

下列情况下无法实现通过 IE/PB LINK PN IO 的路由：

• S7-1500 CPU 之间的 S7 路由

• PG 连接到 S7-1200/1500 CPU 的 S7 路由

• HMI 连接到 S7-1200/1500 CPU 的 S7 路由

此行为会影响固件版本 V2.1 的 IE/PB LINK PN IO (6GK1 411-5AB00)。

参见

使用 IE/PB LINK 进行组态 (页 3688)

1.6.2 识别系统

1.6.2.1 RFID 系统 MDM

通信模块

通信模块 RF120C

Ident 系统的通信模块 - RF18xC/RF18xCI
SIMATIC RF120C 通信模块是适用于 SIMATIC S7-1200 控制器的模块。 多三个 RF120C 模
块可在 SIMATIC S7-1200 中充当中央 I/O 设备。

Ident 指令可简化通信模块的编程。

通过 RS232/RS422 接口，可在 RF120C 通信模块上操作一个阅读器或一个光学阅读器。也

可以通过自由端口协议操作任何串行设备。
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RF120C（V2.0 及更高版本）

“模块参数”(Module parameters) 参数组

在该参数组中，可以组态通信模块的所有模块特定参数。

表格 1-182 “模块参数”(Module parameters) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

用户模式 (User 
Mode)

Ident 配置文件 Ident 配置文件 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。可以通过该参数选择块： 
• Ident 配置文件 

在控制器上使用 Ident 配置文件的程序

块。 
“MOBY 模式”(MOBY 
mode)

RF200/RF300；
MV400/MV500
自由端口

MV320
RF1000

RF200/RF300；
MV400/MV500

通过该参数，可以设置通信模块的模式。

“传输

速度”(Transmission 
speed)

19.2 kBd
57.6 kBd
115.2 kBd

115.2 kBd 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。注意在该处指定的值是自动从所连接设

备的设备组态中获取的。

通过该参数，可以设置通信模块与阅读器之

间的数据传输速度。  
连接 RFID 阅读器时：更改完传输速度后，

必须先关闭阅读器，然后再重新将其打开

（循环上电）。 
连接光学阅读器时：在此处选择的传输速度

必须与在阅读器固件中选择的传输速度相匹

配。
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参数 参数值 默认值 说明

“诊断

消息”(Diagnostic 
messages)

“无”(None)
“硬错误”(Hard errors)

“硬错误”(Hard 
errors)

通过该参数，可设置是否将报告硬件诊断消

息。

• 无：

除了标准诊断外，不生成任何其它报警。

• 硬错误：

通过 S7 诊断报告关键的硬件错误/故障。

“接口”(Interface) RS422
RS232

RS232/RS422 选择已连接硬件（阅读器/光学阅读器）所

使用的接口类型。

默认值取决于所用的接口。

注：仅当选择“MOBY 模式 = 自由端

口”(MOBY Mode = Freeport) 时，才会显示

此参数。

“帧”(Frame) 参数组

在该参数组中，可以组态特定于“自由端口”(Freeport) 的所有参数。只有在“MOBY 模
式”(MOBY Mode) 参数中选择了值“自由端口”(Freeport) 时，才会显示此参数组。

表格 1-183 “帧”(Frame) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

“数据位”(Data bits) 7
8

8 选择表示字符的位数。

“奇偶校验”(Parity) “无”(None)
“奇校验”(Odd)
“偶校验”(Even)

“无”(None) 奇偶校验选择

可以用奇偶校验位扩展数据位的序列。通过

值“0”或“1”，可将奇偶校验位添加到所有位

（数据位和奇偶校验位）之和中，以形成定

义的状态。这会提高数据的可靠性。 
• 无： 

发送的数据不包含奇偶校验位。

• 奇校验： 
设置奇偶校验位，以便在信号状态为“1”
时，数据位（包括奇偶校验位）之和为

奇数值。 
• 偶校验： 

设置奇偶校验位，以便在信号状态为“1”
时，数据位（包括奇偶校验位）之和为

偶数值。 
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参数 参数值 默认值 说明

“停止位”(Stop bits) 1
2

1 选择用于指示字符结束的停止位数。 
传输期间，停止位被附加到传送的每个字符

中。

“指定结束检

测”(Specifying end 
detection)

超出字符延迟时间后

收到固定数目的字符时

收到结束分隔符时

超出字符延迟时间

后

指定已接收帧的结束检测： 
• 超出字符延迟时间后： 

帧的长度不固定，且不具有定义的结束

分隔符。通过字符序列中的间隔指示帧

的结束。此间隔的大小由字符延迟时间

进行指定。 
• 收到固定数目的字符时： 

接收帧的长度始终相同。接收数据时，

如果接收到设定数目的字符，则会识别

为帧结束。 
• 收到结束分隔符时： 

在帧的结束处，有一个或两个定义的结

束分隔符。接收数据时，如果接收到组

态的结束分隔符，则会识别为帧结束。

“结束分隔符数”(No. 
of end delimiters)

1
2

1 选择结束分隔符数。 
多可以组态两个结束分隔符。接收数据

时，如果接收到所选结束分隔符组合，则会

识别为帧结束。

“第一个结束分隔

符”(1st end 
delimiter)

0...255 3 针对结束条件“收到结束分隔符时”，输入

多两个结束分隔符的第一个结束分隔符。

所选结束分隔符或所选结束分隔符组合限制

了帧的长度。

取决于“数据位”(Data bits) 参数的参数值。

“第二个结束分隔

符”(2nd end 
delimiter)

0...255 0 针对结束条件“收到结束分隔符时”，输入

多两个结束分隔符的第二个结束分隔符。

所选结束分隔符组合限制了帧的长度。

取决于“数据位”(Data bits) 参数的参数值。
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参数 参数值 默认值 说明

“帧长度”(Frame 
length)

1...233 / 1...229 233 针对结束条件“收到固定数目的字符时”，

输入帧长度（单位为字节）。

“字符延迟时

间”(Character delay 
time)

0...65535 150 输入在识别出帧结束之前所花费的时间 
[ms]。根据通信伙伴的发送行为选择字符延

迟时间。根据数据传输速度，字符延迟时间

被限制为 小值。

请注意，传输时 ASCII 驱动程序也将在两帧

之间暂停。
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RF120C（ 高版本 V1.0）

“阅读器”(Reader) 参数组

在该参数组中，可以组态 RF120C 的所有阅读器特定参数。 

表格 1-184 参数组“阅读器”的参数

参数 参数值 默认值 说明

诊断消息

(Diagnostics 
messages)

无

硬错误

硬错误 通过该参数，可设置是否将报告硬件诊断消

息。

• 无：

除了标准诊断外，不生成任何其它报警。

• 硬错误：

通过 S7 诊断报告严重的硬件错误。

用户模式 (User 
Mode)

Ident 配置文件 Ident 配置文件 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。可以通过该参数选择块： 
• Ident 配置文件 

在控制器上使用 Ident 配置文件的程序

块。 
Ident 设备/系统 
(Ident device / 
system)

常规 RF200
RF290R
常规 RF300
RF380R
RF600
SLG D10S
SLG D11S/D12S
MOBY U
常规阅读器

采用 FB/光学阅读器时

需要用到的参数

常规 RF300 选择连接的 Ident 设备/系统。根据做出的选

择，调整“Ident 系统”(Ident system) 参数

组。
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参数组“Ident 设备/系统”

根据“阅读器”(Reader) 参数组中所设置的 Ident 设备/系统，可组态以下参数。 

表格 1-185 参数总览 I

Ident 设备/
系统 (Ident 
device/
system)

传输速度 
(Transfer 
speed)

存在性

检查 
(Presen
ce 
check)

复位 
ERR LED 
(Reset 
ERR 
LED)

HF 电
源 (HF 
power)

发送应答器

的 大数目 
(Max. 
number of 
transpond
ers)

发送应答器类

型 
(Transponde
r type)

阅读器类

型 
(Reader 
type)

帧 
(Frame)

常规

RF200
✓ ✓ ✓ - ✓ ✓ - -

RF290R ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - -
常规

RF300
✓ ✓ ✓ - ✓ ✓ - -

RF380R ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - -
RF600 ✓ ✓ ✓ - ✓ - ✓ -
SLG D10S ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - -
SLG D11S/
D12S

✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - -
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表格 1-186 参数总览 II

“Ident 设
备/系
统”(Ident 
device/
system)

“传输速

度”(Tran
smission 
speed)

“MOBY 
模

式”(MO
BY 
mode)

“待机时

间”(Sta
ndby 
time)

“存在

性检

查”(Pr
esenc
e 
check)

“复位 
ERR 
LED”(R
eset 
ERR 
LED)

“距离限

制”(Dist
ance 
limitati
on)

“BERO 
模

式”(BER
O 
mode)

“BERO 
时

间”(BER
O time)

“复位参数的字

节序列 [十六进

制]”(Byte 
sequence of 
the reset 
parameter 
[hex])

MOBY U ✓ - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ -
“常规阅读

器”(Gener
al reader)

✓ - - - - - - - ✓

“通过 FB/
光学阅读

器获取的

参

数”(Param
eters via 
FB/optical 
readers)

✓ ✓ - - - - - - -
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“Ident 设备/系统”参数组

根据所设置的基本参数，可为该参数组中选定的 Ident 设备/系统组态所有特定参数。 

表格 1-187 “Ident 设备/系统”参数组的参数

参数 参数值 默认值 说明

“传输

速度”(Transmission 
speed)

19.2 kBd
57.6 kBd
115.2 kBd

115.2 kBd 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。注意在该处指定的值是自动从所连接设

备的设备组态中获取的。

通过该参数，可以设置通信模块与阅读器之

间的数据传输速度。  
连接 RFID 阅读器时：更改完传输速度后，

必须先关闭阅读器，然后再重新将其打开

（循环上电）。 
连接光学阅读器时：在此处选择的传输速度

必须与在阅读器固件中选择的传输速度相匹

配。

“MOBY 模式”(MOBY 
mode)

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY 
U/D

通过该参数，可以设置通信模块的模式。

“待机时间”(Standby 
time)

0 - 1400 ms 0 ms 发送应答器待机时间 (scanning_time)。
如果发送应答器在待机时间过期前接收到其

它命令，则可以立即执行此命令。如果发送

应答器在待机时间过期后接收到命令，则命

令执行会延迟发送应答器的“sleep_time”时
间。

“存在性检

查”(Presence check)
“开”(On)
“关（RF 场打开）”(Off 

(RF field on))
“关（RF 场关闭）”(Off 
(RF field off))

“开”(On) “开”(On) = 阅读器天线场内出现发送应答器

后，立即报告其存在。

“关（RF 场打开）”(Off (RF field on )) = FB 
中的存在性检查被抑制。但只要阅读器上的

天线未通过命令关闭，便处于打开状态。

“关（RF 场关闭）”(Off (RF field off)) = 只有

发送命令后天线才会打开，并且随后会再次

自行关闭。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4037



参数 参数值 默认值 说明

“复位 ERR 
LED”(Reset ERR LED)

“开”(On)
“关”(Off)

“开”(On) “开”(On) = 通信模块上错误 LED 的闪烁由每

个 FB 复位来复位。  
“关”(Off) = 错误 LED 始终会指示 新发生的

错误。只能通过关闭通信模块来复位显示。

“RF 功率”(RF 
power)1)

0.50 ... 5.00 1.00
1.25

设置阅读器的输出功率。

可选值取决于所连接的设备。

“距离限

制”(Distance 
limitation)

0.2 m
0.5 m
1.0 m
1.5 m
2.0 m
2.5 m
3.0 m
3.5 m

1.5 m 辐射范围限制

“发送应答器的 大

数目”(Max. no. of 
transponders)

1 ... 40 1 天线场中预期的发送应答器数目。

具体选项取决于所连接的设备。 

“发送应答器类

型”(Transponder 
type)

1) 1) 选择使用的发送应答器类型。具体选项取决

于所连接的设备。 

“阅读器类

型”(Reader type) 1)
RF620R ETSI
RF620R FCC
RF620R CMIIT
RF630R ETSI
RF630R FCC
RF630R CMIIT

RF620R ETSI 选择使用的阅读器。

通过选择阅读器来打开“阅读器类

型”(Reader type) 参数组。相关参数在下表

中进行了说明。
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参数 参数值 默认值 说明

“BERO 模式”(BERO 
mode)

“无 BERO”(Without 
BEROs)
“1 个或 2 个 BERO”(1 
or 2 BEROs)
“第 1 个 BERO 打开，

第 2 个 BERO 关闭”(1st 
BERO on, 2nd BERO 
off)
“通过电缆连接进行同

步”(Synchronization 
due to cable 
connection)

“无 
BERO”(Without 
BEROs)

• 无 BERO
无阅读器同步

• 1 个或 2 个 BERO
BERO 为 ORed。天线场在 BERO 的启动

过程中打开。

• 第 1 个 BERO 打开，第 2 个 BERO 关闭

第 1 个 BERO 打开天线场，第 2 个 BERO 
关闭天线场。

如果存在两个 BERO，并且设置了“BERO 
时间（秒）”(BERO time in s)，则第 2 个 
BERO 未在此 BERO 时间内打开时，天线

场将自动关闭。如果未设置“BERO 时间

（秒）”(BERO time in s)，则天线场会保

持打开状态，直至第 2 个 BERO 激活。

• 通过电缆连接进行同步 
通过电缆连接激活阅读器同步（请参见 
MOBY U 的组态、安装和服务相关手

册）。

“BERO 时间”(BERO 
time)

0 ... 255 s 0 s 只有将 BERO 模式设置为“第 1 个 BERO 打
开，第 2 个 BERO 关闭”(1st BERO on, 2nd 
BERO off) 时，才可以设置此选项。

• 0
取消激活超时监视。需要第 2 个 BERO 
来关闭场。

• 1 ... 255 s
阅读器场的激活时间

“复位参数的字节序

列 [十六进制]”(Byte 
sequence of the 
reset parameter 
[hex])

1) 1) 阅读器复位参数字节序列的十六进制表示。

1) 有关该参数的详细描述，请参见下文。
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“RF 功率”参数

可选值取决于在参数“Ident 设备/系统”(Ident device/system) 中指定的值。

• RF290R
– 值范围：0.50 ... 5.00 W 
– 默认值：1.00 W

• RF380R
– 值范围：0.50 ... 2.00 W 
– 默认值：1.25 W

“发送应答器类型”参数

选择使用的发送应答器。选择取决于在参数“Ident 设备/系统”(Ident device/system) 中指定的

值。可选择以下发送应答器类型：

表格 1-188 “发送应答器类型”选择选项

“Ident 设备/系统”(Ident device/system) 参
数

可能值

“RF200 常规”(RF200 general)
RF290R

ISO 15693
 

“RF300 常规”(RF300 general)
RF380R

RF300
ISO 15693

SLG D10S
SLG D11S/D12S

I code
ISO 15693
ISO-FRAM

参数“复位参数的字节序列 [十六进制]”
通过该功能可指定复位参数（十六进制形式）。此设置仅适用于受过培训的用户。

以下复位参数可用：

表格 1-189 复位参数

字节 1 2...5 6 7...8 9 10 11 12 13...14 15 16
值 0x04 0x00 0x0A 0x00 scannin

g_
time

param option
_1

distance
_
limiting

multitag field_on
_
control

field_on
_
time
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“阅读器类型”参数组

在该参数组中，可以组态特定于“阅读器类型”(Reader type) 的所有参数。只有在“Ident 设备/
系统”(Ident device/system) 参数中选择了值“RF620R/RF630R”时，才会显示此参数组。

表格 1-190 “阅读器类型”参数组的参数

参数 参数值 默认值 说明

“无线配置文件”(Wireless 
profile)

-- -- 选择 ETSI、FCC 或 CMIIT 的相关无线配置

文件。

“多标签模式”(Multitag 
mode)

UID = EPC-ID
（8 字节）

UID = Handle-ID 
（4 字节）

UID = 0（单标签）

UID = EPC-ID
（8 字节）

• UID = EPC-ID（8 字节） 
12 字节长 EPC-ID 的字节 5-12 的 8 字
节 UID

• UID = Handle-ID （4 字节）

4 字节 UID 用作句柄 ID 以使用任意长度

的 EPC ID 访问发送应答器

“智能单标签模式 
(ISTM)”(Intelligent Single 
Tag Mode (ISTM))

“开”(On)
“关”(Off)

“关”(Off) 启用/禁用“智能单标签模式 ISTM”算法 1)

“黑名单”(Black list) “开”(On)
“关”(Off)

“关”(Off) 启用/禁用“黑名单”1)

“内部天线辐射功率 
(RF620R)”(Radiated 
power internal antenna 
(RF620R))

0 ... B 4 设置内部天线的辐射功率 1) 2)

“内部天线 
(RF620R)”(Internal 
antenna (RF620R))

-- -- 启用/禁用内部天线。 
对于 RF620R，可以使用内部或外部天线。

“外部天线连接器 
(RF620R) 发射功

率”(Transmit power 
external antenna 
connector (RF620R))

0 ... 9 4 设置外部天线的发射功率 1) 2)

“外部天线（需要 
SetAnt）
(RF620R)”(External 
antenna (SetAnt 
required) (RF620R))

-- -- 激活/停用外部天线。 
对于 RF620R，可以使用内部或外部天线。
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参数 参数值 默认值 说明

“发射功率 ANT 1 
(RF630R)”(Transmit 
power ANT 1 (RF630R))

0 ... 9 4 设置天线 1 的发射功率 1) 2)

“发射功率 ANT 2 
(RF630R)”(Transmit 
power ANT 2 (RF630R))

0 ... 9 4 设置天线 2 的发射功率 1) 2)

“通信速

度”(Communication 
speed)

“可靠检

测”(Reliable 
detection)

“快速检测”(Fast 
detection)

“可靠检

测”(Reliable 
detection)

1)

“标签保持”(Tag hold) “开”(On)
“关”(Off)

“关”(Off) 启用/禁用“标签保持”1)

“扫描模式”(Scanning 
mode)

“开”(On)
“关”(Off)

“关”(Off) 启用/禁用“扫描模式”1)

“通道分配（仅使用无线配

置文件 ETSI）”(Channel 
assignment (only with 
wireless profile ETSI))

-- -- 选择要使用的无线通道 1)

1) 有关详细信息，请参见“RF620R/RF630R”组态手册。

2) 有关天线的发射/辐射功率值，请参见下表。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

4042 编程和操作手册, 11/2022



RF620R/RF630R 组态手册可通过以下链接获取：RF620R/RF630R 组态手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/33287195)

表格 1-191 天线的发射/辐射功率

十六进制值 RF630R
发射功率

RF620R
辐射功率（内部天线）

RF620R
发射功率

 
dBm/(mW)

ETSI
dBm/(mW) 

ERP

FCC
dBm/(mW) 

EIRP

CMIIT
dBm/(mW) 

ERP

 
dBm/(mW)

0
1
...
4
...
9
A

B (...F)

18 / (65)
19 / (80)

...
22 / (160)

...
27 / (500)
27 / (500)
27 / (500)

18 / (65)
19 / (80)

...
22 / (160)

...
27 / (500)
28 / (630)
29 / (795)

20 / (100)
21 / (125)

...
24 / (250)

...
29 / (795)

30 / (1000)
31 / (1260)

18 / (65)
19 / (80)

...
22 / (160)

...
27 / (500)
28 / (630)
29 / (795)

18 / 65)
19 / (80)

...
22 / (160)

...
27 / (500)
27 / (500)
27 / (500)

通信模块 RF170C

Ident 系统的通信模块 - RF170C、RS422/RS232
模块 RF170C RS422/RS232 为适用于 I/O 系统 ET 200pro 的 Ident 系统通信模块。可以在 IM 
154-8 CPU 上和 ET 200pro 的接口模块 IM 154-1 DP、IM 154-2 DP（高性能型）或 IM 154-4 
PN（高性能型）上安装和使用多个 RF170C RS422/RS232 通信模块。

多可以将两个阅读器连接至 RF170C RS422/RS232。同时对连接的阅读器进行处理

Ident 配置文件/RFID 标准配置文件的函数块 FB 45、FC 45 和程序块允许使用 SIMATIC S7 工
具进行简单编程。Ident 配置文件/RFID 标准配置文件的函数块 FB 45、FC 45 和程序块可在 
S7-300 和 S7-400 上运行。对于 S7-1200 和 S7-1500 控制器，必须使用 Ident 配置文件。

通过标准寻址或文件处理器寻址访问发送应答器数据。
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发送应答器的物理寻址

发送应答器的物理寻址也被称为标准寻址。使用标准寻址时，您可自己设置发送应答器的数

据结构，您决定向哪个物理地址写入哪些数据。发送应答器存储器的寻址通常以地址 0x0000
（十六进制）开头，以对应于发送应答器存储器大小的结束地址结束。

发送应答器的文件处理器寻址

借助文件处理器寻址，可指定用于访问数据的文件名称。文件名包含八个 ASCII 字符。文件

处理器独立管理发送应答器上的用户数据。无需在发送应答器上组态任何数据结构。
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“模块参数”(Module parameters) 参数组

在该参数组中，可以组态 RF170C RS422/RS232 的所有模块特定参数。 

表格 1-192 “模块参数”(Module parameters) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

用户模式 (User 
Mode)

Ident 配置文件/RFID 标
准配置文件

FB 45/FC 45
FB 55/FC 55

Ident 配置文件/
RFID 标准配置文

件

根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。可以通过该参数选择块： 
• Ident 配置文件/RFID 标准配置文件： 

在控制器上使用 Ident 配置文件/RFID 标
准配置文件的程序块。 

• FB 45/FC 45： 
在控制器上使用单标签模式 FB 45 
(PROFIBUS/PROFINET) 或 FC 45 
(PROFIBUS)。 

• FB 55/FC 55： 
多标签模式。在控制器上使用 FB 55 
(PROFIBUS/PROFINET) 或 FC 55 
(PROFIBUS)。

MOBY 模式 (MOBY 
Mode)

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D
MOBY I/E
MV300
自由端口协议

RF300 文件处理器

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY 
U/D

根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。通过该参数，可以设置通信模块的模

式。

• RF200/RF300/RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D

• MOBY I/E 
• MV300 
• 自由端口协议

• RF300 文件处理器 
标准寻址：通过物理地址对发送应答器进行

寻址。 
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参数 参数值 默认值 说明

传输速度

 (Transmission 
speed)

19.2 kBd
57.6 kBd
115.2 kBd

115.2 kBd 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。通过该参数，可以设置通信模块与阅读

器之间的传输速度。  
连接了 RFID 阅读器时：更改完传输速度

后，必须先关闭阅读器，然后再重新将其打

开。 
对于已连接的光学阅读器：在此处选择的传

输速度必须与在阅读器固件中选择的传输速

度相匹配。

诊断消息

(Diagnostics 
messages)

无

硬错误

无 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。通过该参数，可设置是否将报告硬件诊

断消息。

• 无：

除了标准诊断外，不生成任何其它报警。

• 硬错误：

通过 S7 诊断报告严重的硬件错误。

错误 LED 的抑制 
(Suppression of 
Error LED)

无

通道 1
通道 2

无 禁用通道的错误 LED (ERR)。 
通信模块具有两个可连接阅读器/光学阅读

器的通道。仅使用其中一个通道时，另一通

道的错误 LED 将永久性闪烁。借助抑制功

能，可以禁用未使用通道的错误 LED。
接口 (Interface) RS-232

RS-422
-- 选择已连接硬件（阅读器/光学阅读器）所

使用的接口类型。
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“消息帧”(Message Frame) 参数组

只有在模块参数的“MOBY 模式”(MOBY Mode) 参数中选择了参数值“自由端口协议”(Freeport 
protocol) 时，才会显示“帧”(Frame) 参数组。在该参数组中，可以组态特定于“自由端口

协议”的所有参数。 

表格 1-193 “帧”(Frame) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

“数据位”(Data bits) 7
8

8 选择表示字符的位数。

“奇偶校验”(Parity) 无

奇校验

偶校验

固定值 1
固定值 0

无 奇偶校验选择

可以用奇偶校验位扩展数据位的序列。通过

值“0”或“1”，可将奇偶校验位添加到所有位

（数据位和奇偶校验位）之和中，以形成定

义的状态。这样可以提高数据的可靠性。 
• 无： 

发送的数据不包含奇偶校验位。

• 奇校验： 
设置奇偶校验位，以便在信号状态为“1”
时，数据位（包括奇偶校验位）之和为

奇数值。 
• 偶校验： 

设置奇偶校验位，以便在信号状态为“1”
时，数据位（包括奇偶校验位）之和为

偶数值。 
• 固定值 1： 

将奇偶校验位永久设置为值“1”。 
• 固定值 0： 

将奇偶校验位永久设置为值“0”。
“停止位”(Stop bits) 1

2
1 选择用于指示字符结束的停止位数。 

传输期间，停止位被附加到传送的每个字符

中。
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参数 参数值 默认值 说明

“指定结束检

测”(Specifying end 
detection)

超出字符延迟时间后

收到固定数目的字符时

收到结束分隔符时：

超出字符延迟时间

后

指定已接收帧的结束检测。 
• 超出字符延迟时间后： 

帧的长度不固定，且不具有定义的结束

分隔符。通过字符序列中的间隔指示帧

的结束。此间隔的大小由字符延迟时间

进行指定。 
• 收到固定数目的字符时： 

接收帧的长度始终相同。接收数据时，

如果接收到设定数目的字符，则会识别

为帧结束。 
• 收到结束分隔符时： 

在帧的结束处，有一个或两个定义的结

束分隔符。接收数据时，如果接收到组

态的结束分隔符，则会识别为帧结束。

“结束分隔符数”(No. 
of end delimiters)

1
2

1 选择结束分隔符数。 
多可以组态 2 个结束分隔符。接收数据

时，如果接收到所选结束分隔符组合，则会

识别为帧结束。

“第一个结束分隔

符”(1st end 
delimiter)

0...7F / 0...FF 3 针对结束条件“收到结束分隔符时”，输入

多两个结束分隔符的第 1 个结束分隔符。

所选结束分隔符或所选结束分隔符组合限制

了帧的长度。

取决于“数据位”(Data bits) 参数的参数值。

“第二个结束分隔

符”(2nd end 
delimiter)

0...7F / 0...FF 0 针对结束条件“收到结束分隔符时”，输入

多两个结束分隔符的第 2 个结束分隔符。

所选结束分隔符组合限制了帧的长度。

取决于“数据位”(Data bits) 参数的参数值。

“帧长度”(Frame 
length)

1...233 / 1...229 233 针对结束条件“收到固定数目的字符时”，

输入帧长度（单位为字节）。

“字符延迟时

间”(Character delay 
time)

0...65535 15 输入在识别出帧结束之前所花费的时间 
[ms]。根据通信伙伴的发送行为选择字符延

迟时间。根据数据传输速度，字符延迟时间

被限制为 小值。

请注意，发送时 ASCII 驱动程序将在两个消

息帧之间暂停。
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“I/O 地址”(I/O addresses) 参数组

输入

1. 为模块分配一个起始地址。

2. 如果要为过程映像分区分配地址区，请在“过程映像”(Process image) 下拉列表中选择所需过
程映像分区。 

输出

1. 为模块分配一个起始地址。

2. 如果要为过程映像分区分配地址区，请在“过程映像”(Process image) 下拉列表中选择所需过
程映像分区。 

说明

输入地址和输出地址必须相同。

RF180C 通信模块

Ident 系统的通信模块 - RF180C
RF180C 模块是适用于 PROFINET IO 的 Ident 系统通信模块。

多可以将两个阅读器连接至 RF180C。同时对连接的阅读器进行处理

 RFID 标准配置文件的函数块 FB 45、FB 55 和程序块允许使用 SIMATIC S7 工具进行简单编程。

RFID 标准配置文件的函数块 FB 45、FB 55 和程序块可在 S7-300 和 S7-400 上运行。

通过标准寻址或文件处理器寻址访问发送应答器数据。

发送应答器的物理寻址

发送应答器的物理寻址也被称为标准寻址。使用标准寻址时，您可自己设置发送应答器的数

据结构，您决定向哪个物理地址写入哪些数据。发送应答器存储器的寻址通常以地址 0x0000
（十六进制）开头，以对应于发送应答器存储器大小的结束地址结束。

发送应答器的文件处理器寻址

借助文件处理器寻址，可指定用于访问数据的文件名称。文件名包含八个 ASCII 字符。文件

处理器独立管理发送应答器上的用户数据。无需在发送应答器上组态任何数据结构。
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“模块参数”(Module parameters) 参数组

在该参数组中，可以组态 RF180C 的所有模块特定参数。 

表格 1-194 “模块参数”(Module parameters) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

用户模式 (User 
Mode)

FB 45
FB 55
FB 56
RFID 标准配置文件

FB 45 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。可以通过该参数选择块： 
• FB 45： 

在控制器上使用单标签模式 FB 45 
(PROFIBUS/PROFINET)。 

• FB 55： 
多标签模式。在控制器上使用 FB 55 
(PROFIBUS/PROFINET)。

• FB 56：
多标签模式。在控制器上使用 FB 56 
(PROFIBUS/PROFINET)。

• RFID 标准配置文件 
在控制器上使用 RFID 标准配置文件的程

序块。 
MOBY 模式 (MOBY 
Mode)

MOBY I/E 标准寻址

MOBY I 文件处理器

RF200/RF300/
RF600；MOBY U/D 标
准寻址

MOBY U 文件处理器

RF300 文件处理器

RF200/RF300/
RF600；MOBY 
U/D 标准寻址

根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。通过该参数，可以设置通信模块的模

式。

• MOBY I/E 标准寻址

• MOBY I 文件处理器

• RF200/RF300/RF600；MOBY U/D 标准

寻址

• MOBY U 文件处理器

• RF300 文件处理器 
标准寻址：通过物理地址对发送应答器进行

寻址。 
文件处理器：使用前，需要对发送应答器进

行格式化。
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参数 参数值 默认值 说明

传输速度

 (Transmission 
speed)

19.2 kBd
57.6 kBd
115.2 kBd

115.2 kBd 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。通过该参数，可以设置通信模块与阅读

器之间的传输速度。  
连接了 RFID 阅读器时：更改完传输速度

后，必须先关闭阅读器，然后再重新将其打

开。 
对于已连接的光学阅读器：在此处选择的传

输速度必须与在阅读器固件中选择的传输速

度相匹配。

诊断消息

(Diagnostics 
messages)

无

硬错误

硬/软错误

无 通过该参数，可设置是否将报告硬件诊断消

息。

• 无：

除了标准诊断外，不生成任何其它报警。

• 硬错误：

通过 S7 诊断报告严重的硬件错误。

• 硬/软错误：

通过 S7 诊断报告严重的硬件故障和处理

命令时发生的错误。

错误 LED 的抑制 
(Suppression of 
Error LED)

无

通道 1
通道 2

无 禁用通道的错误 LED (ERR)。 
通信模块具有两个可连接阅读器/光学阅读

器的通道。仅使用其中一个通道时，另一通

道的错误 LED 将永久性闪烁。借助抑制功

能，可以禁用未使用通道的错误 LED。

ASM 456 通信模块

Ident 系统的通信模块 - ASM 456
ASM 456 模块是适用于 PROFIBUS DP V1 的 Ident 系统通信模块。

多可以将两个阅读器连接至 ASM 456。同时对连接的阅读器进行处理

Ident 配置文件/RFID 标准配置文件的函数块 FB 45、FC 45、FB 55、FC 55、FC 56 和程序块

允许使用 SIMATIC S7 工具进行简单编程。Ident 配置文件/RFID 标准配置文件的函数块 FB 45、
FC 45、FB 55、FC 55、FC 56 和程序块可在 S7-300 和 S7-400 上运行。对于 S7-1200 和 
S7-1500，必须使用 Ident 配置文件。

通过标准寻址或文件处理器寻址访问发送应答器数据。
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发送应答器的物理寻址

发送应答器的物理寻址也被称为标准寻址。使用标准寻址时，您可自己设置发送应答器的数

据结构，您决定向哪个物理地址写入哪些数据。发送应答器存储器的寻址通常以地址 0x0000
（十六进制）开头，以对应于发送应答器存储器大小的结束地址结束。

发送应答器的文件处理器寻址

借助文件处理器寻址，可指定用于访问数据的文件名称。文件名包含八个 ASCII 字符。文件

处理器独立管理发送应答器上的用户数据。无需在发送应答器上组态任何数据结构。
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“设备特定参数”(Device-specific parameters) 参数组。

在该参数组中，可以组态 ASM 456 的所有模块特定参数。 

表格 1-195 “模块参数”(Module parameters) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

用户模式 (User 
Mode)

Ident 配置文件/RFID 标
准配置文件

FB 45/FC 45
FB 55/FC 55
FC 56

Ident 配置文件/
RFID 标准配置文

件

根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。可以通过该参数选择块： 
• Ident 配置文件/RFID 标准配置文件： 

在控制器上使用 Ident 配置文件/RFID 标
准配置文件的程序块。 

• FB 45/FC 45： 
在控制器上使用单标签模式 FB 45 
(PROFIBUS/PROFINET) 或 FC 45 
(PROFIBUS)。 

• FB 55/FC 55： 
多标签模式。在控制器上使用 FB 55 
(PROFIBUS/PROFINET) 或 FC 55 
(PROFIBUS)。

• FC 56
S7-300 和 S7-400 的文件处理器

MOBY 模式 (MOBY 
Mode)

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D
RF680R/RF685R
MOBY I/E 标准寻址

RF300 文件处理器

MOBY U 文件处理器

MOBY I 文件处理器

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY 
U/D

根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。通过该参数，可以设置通信模块的模

式。

• RF200/RF300/RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D

• RF680R/RF685R
• MOBY I/E 标准寻址

• RF300 文件处理器 
• MOBY U 文件处理器

• MOBY I 文件处理器

标准寻址：通过物理地址对发送应答器进行

寻址。 
文件处理器：使用前，需要对发送应答器进

行格式化。
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参数 参数值 默认值 说明

传输速度

 (Transmission 
speed)

19.2 kBd
57.6 kBd
115.2 kBd

115.2 kBd 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。通过该参数，可以设置通信模块与阅读

器之间的传输速度。  
连接了 RFID 阅读器时：更改完传输速度

后，必须先关闭阅读器，然后再重新将其打

开。 
对于已连接的光学阅读器：在此处选择的传

输速度必须与在阅读器固件中选择的传输速

度相匹配。

诊断消息

(Diagnostics 
messages)

无

硬错误

硬/软错误低优先级

硬/软错误高优先级

无 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。通过该参数，可设置是否将报告硬件诊

断消息。

• 无：

除了标准诊断外，不生成任何其它报警。

• 硬错误：

通过 S7 诊断报告严重的硬件错误。

• 硬/软错误低优先级

通过 S7 诊断报告严重的硬件错误和命令

处理期间发生的错误。“Ext_Diag”位未

置位。

• 硬/软错误高优先级

通过 S7 诊断报告严重的硬件错误和命令

处理期间发生的错误。“Ext_Diag”位置

位。

错误 LED 的抑制 
(Suppression of 
Error LED)

无

通道 1
通道 2

无 禁用通道的错误 LED (ERR)。 
通信模块具有两个可连接阅读器/光学阅读

器的通道。仅使用其中一个通道时，另一通

道的错误 LED 将永久性闪烁。借助抑制功

能，可以禁用未使用通道的错误 LED。
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ASM 475 通信模块

关于 ASM 475 需要了解的内容

简介

在一个 SIMATIC S7-300 机架中 多可插入和运行八个 ASM 475 接口模块。 如果组态了多

个机架（ 多四个机架），则可在任何一个机架中插入和运行 ASM 475。 这意味着一个 
SIMATIC S7-300 的 大组态下可运行 32 个 ASM 475 模块。

ASM 475 多可连接两个 SLG（写入/读取设备）。连接的 SLG 是并行处理的。 FC45 可通

过使用 SIMATIC S7 工具实现简单编程。 
FC45 既可在 S7-300 中使用也可在 S7-400 中使用。

使用 S7-400 时，通过 ET 200M 连接 ASM 475。
注意：

• IM 153-1 必须至少具有订货号 6ES7 153-1AA03-0XB0 或 6ES7 153-1AA83-0XB0 并且 
• IM 153-2 必须至少具有订货号 6ES7 153-2AA02-0XB0 或 6ES7 153-2AB01-0XB0。
 
对 MDS 数据的寻址是通过常规寻址实现的。

MDS 的物理寻址（移动数据存储）

MDS 的物理寻址也称为常规寻址。 用户自行设置 MDS 的结构。 他们了解写入数据的物理 
MDS 地址。 MDS 存储内容的寻址通常从十六进制的 0000 开始，并在对应于该 MDS 存储内

容大小的结束地址处结束。

MDS 的文件处理程序寻址

对于文件处理程序寻址，用户会为访问数据指定一个文件名。 此文件名由八个 ASCII 字符组

成。 文件处理程序在 MDS 上单独地管理用户数据。 用户无需在 MDS 上组态数据结构。

使用前，需格式化 MDS。
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RF166C 通信模块

Ident 系统的通信模块 - RF166C
SIMATIC RF166C 通信模块设计适用于所有自动化领域。RF166C 模块是适用于 PROFIBUS DP 
的 Ident 系统通信模块。此外，通信模块具有用于服务目的和 OPC UA 通信的以太网接口。根

据设备类型，可以将 1 个或 2 个阅读器连接到通信模块。同时对连接的阅读器进行处理

Ident 配置文件/RFID 标准配置文件的函数块 FB 45 和程序块可使用 SIMATIC S7 工具进行简

单编程。Ident 配置文件/RFID 标准配置文件的函数块 FB 45 和程序块可在 S7-300 和 S7-400 
上运行。对于 S7-1200 和 S7-1500，必须使用 Ident 配置文件。

通过标准寻址访问发送应答器数据。

发送应答器的物理寻址

发送应答器的物理寻址也被称为标准寻址。使用标准寻址时，您可自己设置发送应答器的数

据结构。您决定向哪个物理地址写入哪些数据。发送应答器存储器的寻址通常以地址

“0x0000”开头，以对应于发送应答器存储器大小 -1 的结束地址结束。

“基于 Web 的管理”(Web Based Management) 参数组

在该参数组中，可以启动基于 Web 的管理。 

表格 1-196 “基于 Web 的管理”参数组中的参数

参数 说明

IP 地址 (IP address) 在该输入框中输入通信模块的 IP 地址。启动通信模块的基于 Web 的管理时需要该参数。

基于 Web 的管理 
(Web Based 
Management)

启动通信模块基于 Web 的管理。

基于 Web 的管理 (WBM) 提供广泛功能以组态通信模块。

要求：通信模块通过以太网接口连接至 PC/PG。请注意，为通信模块分配了项目中所存

储的 IP 地址后，才能启动 WBM。这意味着 SIMATIC 控制器上必须已加载 TIA 组态。

子模块的参数组“模块参数”

在该参数组中，可以组态已连接阅读器的所有模块特定参数。请注意，以下某些参数与特定

模块相关。对于某些模块类型，并不显示所有参数。
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根据连接到相应接口 (X21-X22) 的 Ident 设备，必须使用匹配的子模块：

• 自由端口 (Freeport)：用于连接 SIMATIC RF1000、MV32x 和其它串行设备的子模块。

• 阅读器 (Reader)：用于连接 SIMATIC RF200 和 RF300 阅读器以及 SIMATIC MV400 和 
MV500 光学阅读器的子模块

• RF300 快速协议 (RF300 fast protocol)：用于连接 SIMATIC RF300 阅读器（第二代，自固

件版本 1.8 起）的子模块

• RF600：用于连接 SIMATIC RF600 阅读器的子模块 
• 空 (Empty)：如果接口 X21 未连接任何设备，则需要为此接口分配一个“空”子模块。

借助“通信”子模块，可基于通信模块传送组态，也可以通过通信模块进行状态查询。 

表格 1-197 子模块的参数组“模块参数”(Module parameters) 的参数

参数 参数值 默认值 描述

用户模式 (User 
mode)

Ident 配置文件/RFID 标
准配置文件

FB 45

Ident 配置文件/
RFID 标准配置文

件

可以通过该参数选择块： 
• Ident 配置文件/RFID 标准配置文件： 

单标签/多标签操作。在控制器上使用 
Ident 配置文件的程序块。 

• FB 45： 
在控制器中使用单标签模式 FB 45。

MOBY 模式 (MOBY 
mode)

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D 正
常寻址

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY 
U/D 正常寻址

通过该参数，可以设置通信模块的模式。

• RF200/RF300/RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D 正常寻址

标准寻址：通过物理地址对转发器进行寻

址。 
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参数 参数值 默认值 描述

传输速度

(Transmission 
speed)

19.2 kBd
57.6 kBd
115.2 kBd
921.6 kBd

115.2 kBd /
921.6 kBd

根据所用的 Ident 系统进行选择。通过该参

数，可以设置通信模块与阅读器之间的传输

速度。  
连接了光学阅读器时：在此处选择的传输速

度必须与为阅读器选择的传输速度相匹配。

诊断消息

(Diagnostics 
messages)

无

硬错误

硬/软错误

无 通过该参数，可以确定与阅读器相关的诊断

中断消息的报告范围。

• 无：

将不生成任何其它中断。

• 硬错误：

通过 S7 诊断报告严重的硬件错误。

• 硬/软错误：

通过 S7 诊断报告关键硬件错误和命令处

理期间发生的关键错误。
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子模块（连接的阅读器）的参数组“模块参数 > 帧”(Module parameters > Frame) 中的参数

选择“自由端口”(Freeport) 子模块后，会显示此参数组。在该参数组中，可以组态特定于

“自由端口”(Freeport) 的所有参数。 

表格 1-198 子模块的参数组“模块参数 > 消息帧”(Module parameters > Message frame) 中的参数

参数 参数值 默认值 描述

奇偶校验 (Parity) 无

奇校验

偶校验

固定值 1
固定值 0

无 奇偶校验选择

可以用奇偶校验位扩展数据位的序列。通过

值“0”或“1”，可将奇偶校验位添加到所有位

（数据位和奇偶校验位）之和中，以形成定

义的状态。这样可以提高数据的可靠性。 
• 无： 

发送的数据不包含奇偶校验位。

• 奇校验： 
设置奇偶校验位，以便在信号状态为“1”
时，数据位（包括奇偶校验位）之和为

奇数值。 
• 偶校验： 

设置奇偶校验位，以便在信号状态为“1”
时，数据位（包括奇偶校验位）之和为

偶数值。 
• 固定值 1： 

将奇偶校验位永久设置为值“1”。 
• 固定值 0： 

将奇偶校验位永久设置为值“0”。
数据位 (Data bits) 7

8
8 选择表示字符的位数。

停止位 (Stop bits) 1
2

1 选择用于指示字符结束的停止位数。 
传输期间，停止位被附加到传送的每个字符

中。

接口 (Interface) RS422
RS232 1)

RS422 选择已连接硬件（阅读器/光学阅读器）所

使用的接口类型。
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参数 参数值 默认值 描述

指定结束检测 
(Specifying end 
detection)

超出字符延迟时间后

收到固定数目的字符时

收到结束分隔符时：

超出字符延迟时间

后

指定已接收帧的结束检测。 
• 超出字符延迟时间后： 

帧的长度不固定，且不具有定义的结束

分隔符。通过字符序列中的间隔指示帧

的结束。此间隔的大小由字符延迟时间

进行指定。 
• 收到固定数目的字符时： 

接收帧的长度始终相同。接收数据时，

如果接收到设定数目的字符，则会识别

为帧结束。 
• 收到结束分隔符时： 

在帧的结束处，有一个或两个定义的结

束分隔符。接收数据时，如果接收到组

态的结束分隔符，则会识别为帧结束。

结束分隔符数 (No. 
of end delimiters)

1
2

1 选择结束分隔符数。 
多可以组态 2 个结束分隔符。接收数据

时，如果接收到所选结束分隔符组合，则会

识别为帧结束。

第一个结束分隔符 
(1st end delimiter)

0...255 3 针对结束条件“收到结束分隔符时”，输入

多两个结束分隔符的第一个结束分隔符。

所选结束分隔符或所选结束分隔符组合限制

了帧的长度。

取决于“数据位”(Data bits) 参数的参数值。

第二个结束分隔符 
(2nd end delimiter)

0...255 0 针对结束条件“收到结束分隔符时”，输入

多两个结束分隔符的第二个结束分隔符。

所选结束分隔符组合限制了帧的长度。

取决于“数据位”(Data bits) 参数的参数值。

帧长度 (Frame 
length)

1...233 / 1...229 233 针对结束条件“收到固定数目的字符时”，

输入帧长度（单位为字节）。

字符延迟时间 
(Character delay 
time)

0...65535 15 输入在识别出帧结束之前所花费的时间 
[ms]。根据通信伙伴的发送行为选择字符延

迟时间。根据数据传输速度，字符延迟时间

被限制为 小值。

请注意，传输时 ASCII 驱动程序也将在两个

报文之间暂停。

1) 仅限与阅读器接口 X21 和 X22 的连接。
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RF18xC/RF18xCI 通信模块

Ident 系统的通信模块 - RF18xC/RF18xCI
SIMATIC RF185C、RF186C、RF188C、RF186CI 和 RF188CI 通信模块设计适用于所有自动化

领域。RF18xC/RF18xCI 模块是适用于 PROFINET IO 和 OPC UA 的 Ident 系统通信模块。根据

设备类型，可以将 1、2 或 4 个阅读器连接到通信模块。同时对连接的阅读器进行处理。

RF18xCI 通信模块具有一个附加的 I/O 接口，通过该接口 多可连接 8 个输入或输出。

Ident 配置文件/RFID 标准配置文件的函数块 FB 45 和程序块可使用 SIMATIC S7 工具进行简

单编程。Ident 配置文件/RFID 标准配置文件的函数块 FB 45 和程序块可在 S7-300 和 S7-400 
上运行。对于 S7-1200 和 S7-1500，必须使用 Ident 配置文件。

通过标准寻址访问发送应答器数据。

发送应答器的物理寻址

发送应答器的物理寻址也被称为标准寻址。使用标准寻址时，您可自己设置发送应答器的数

据结构。您决定向哪个物理地址写入哪些数据。发送应答器存储器的寻址通常以地址

“0x0000”开头，以对应于发送应答器存储器大小 -1 的结束地址结束。

“基于 Web 的管理”(Web Based Management) 参数组

在该参数组中，可以启动基于 Web 的管理。 

表格 1-199 “基于 Web 的管理”参数组中的参数

参数 说明

基于 Web 的管理 
(Web Based 
Management)

启动通信模块基于 Web 的管理。

基于 Web 的管理 (WBM) 提供广泛功能以组态通信模块。

注：为通信模块分配了项目中所存储的 IP 地址后，才能启动 WBM。这意味着阅读器已

分配有设备名称并且 SIMATIC 控制器上必须已加载 TIA 组态。
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“组态管理”(Configuration management) 参数组

在该参数组中，可以下载或保存组态数据。 

表格 1-200 “组态管理”(Configuration management) 参数组的参数

参数 描述

用户名 (User name) 

1)
在通信模块的 WBM 中创建的用户的用户名

请注意用户必须具有所需的权限。

密码 (Password) 1) 所选用户的密码的输入框

将组态加载到设备 
(Load configuration 
to device)

将 STEP 7 项目的组态数据下载到通信模块中。

在项目中保存组态 
(Save configuration 
in project)

在当前 STEP 7 项目中保存通信模块的组态数据。

1) 启用 WBM 中的 CM 用户管理后，才需要输入用户名和密码。

要求

必须满足以下要求才能加载或保存组态数据：

• “PROFINET 接口 [X1]”(PROFINET interface [X1]) 参数包含通信模块的正确 IP 地址。 
• 已输入的用户具有运行下载/上传操作所需的权限。

• 请注意，V17 及以下的 TIA Portal 版本不支持 https。

“模块参数”(Module parameters) 参数组

在该参数组中，可以组态通信模块的所有模块特定参数。 

表格 1-201 “模块参数”(Module parameters) 参数组的参数

参数 参数值 默认值 描述

设备上的诊断中断 
(Diagnostic 
interrupt on the 
device)

Off
On

Off 开启/关闭通信模块的诊断消息。
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子模块的参数组“模块参数”

在该参数组中，可以组态已连接阅读器的所有模块特定参数。请注意，以下某些参数与特定

模块相关。对于某些模块类型，并不显示所有参数。

根据连接到相应接口 (X21-X24) 的 Ident 设备，必须使用匹配的子模块。

• 自由端口 (Freeport)：用于连接 SIMATIC RF1000、MV32x 和其它串行设备的子模块。

• RF300 快速协议 (RF300 fast protocol)：用于连接 SIMATIC RF300 阅读器（第二代，自固

件版本 1.8 起）的子模块

• 阅读器 (Reader)：用于连接 SIMATIC RF200 和 RF300 阅读器以及 SIMATIC MV400 和 
MV500 光学阅读器的子模块

借助“通信”子模块，可基于通信模块传送组态，也可以通过通信模块进行状态查询。

表格 1-202 子模块的参数组“模块参数 > 常规参数”(Module parameters > General parameters) 中的参数

参数 参数值 默认值 描述

用户模式 (User 
mode)

Ident 配置文件/RFID 标
准配置文件

FB 45

Ident 配置文件/
RFID 标准配置文

件

可以通过该参数选择块： 
• Ident 配置文件/RFID 标准配置文件： 

单标签/多标签操作。在控制器上使用 
Ident 配置文件的程序块。 

• FB 45： 
在控制器中使用单标签模式 FB 45。
仅限与 S7-300 控制器连接。

MOBY 模式 (MOBY 
mode)

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D 正
常寻址

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY 
U/D 正常寻址

通过该参数，可以设置通信模块的模式。

• RF200/RF300/RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D 正常寻址

标准寻址：通过物理地址对转发器进行寻

址。 
传输速度

(Transmission 
speed)

19.2 kBd
57.6 kBd
115.2 kBd
921 kBd

115.2 kBd/
921 kBd

根据所用的 Ident 系统进行选择。通过该参

数，可以设置通信模块与阅读器之间的传输

速度。  
连接了光学阅读器时：在此处选择的传输速

度必须与为阅读器选择的传输速度相匹配。
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参数 参数值 默认值 描述

诊断消息

(Diagnostics 
messages)

无

硬错误

硬/软错误

无 通过该参数，可以确定与阅读器相关的诊断

中断消息的报告范围。

• 无：

将不生成任何其它中断。

• 硬错误：

通过 S7 诊断报告严重的硬件错误。

• 硬/软错误：

通过 S7 诊断报告严重的硬件故障和处理

命令时发生的错误。

IO 模式 (IO mode) 1) 输入

输出

IO-Link

输入 使用该参数可指定通信模块 IO 接口的模

式：

• 输入： 
单数字输入 

• 输出： 
单数字输出 

• IO-Link： 
用于连接 IO-Link 设备和数字输入/输出

的模式。

1) 仅 RF18xCI 通信模块包含此参数。 

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

4064 编程和操作手册, 11/2022



子模块（连接的阅读器）的参数组“模块参数 > 帧”(Module parameters > Frame) 中的参数

选择“自由端口”(Freeport) 子模块后，会显示此参数组。在该参数组中，可以组态特定于

“自由端口”(Freeport) 的所有参数。 

表格 1-203 子模块的参数组“模块参数 > 消息帧”(Module parameters > Message frame) 中的参数

参数 参数值 默认值 描述

奇偶校验 (Parity) 无

奇校验

偶校验

固定值 1
固定值 0

无 奇偶校验选择

可以用奇偶校验位扩展数据位的序列。通过

值“0”或“1”，可将奇偶校验位添加到所有位

（数据位和奇偶校验位）之和中，以形成定

义的状态。这样可以提高数据的可靠性。 
• 无： 

发送的数据不包含奇偶校验位。

• 奇校验： 
设置奇偶校验位，以便在信号状态为“1”
时，数据位（包括奇偶校验位）之和为

奇数值。 
• 偶校验： 

设置奇偶校验位，以便在信号状态为“1”
时，数据位（包括奇偶校验位）之和为

偶数值。 
• 固定值 1： 

将奇偶校验位永久设置为值“1”。 
• 固定值 0： 

将奇偶校验位永久设置为值“0”。
数据位 (Data bits) 7

8
8 选择表示字符的位数。

停止位 (Stop bits) 1
2

1 选择用于指示字符结束的停止位数。 
传输期间，停止位被附加到传送的每个字符

中。

接口 (Interface) RS422
RS232 1)

RS422 选择已连接硬件（阅读器/光学阅读器）所

使用的接口类型。
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参数 参数值 默认值 描述

指定结束检测 
(Specifying end 
detection)

超出字符延迟时间后

收到固定数目的字符时

收到结束分隔符时：

超出字符延迟时间

后

指定已接收帧的结束检测。 
• 超出字符延迟时间后： 

帧的长度不固定，且不具有定义的结束

分隔符。通过字符序列中的间隔指示帧

的结束。此间隔的大小由字符延迟时间

进行指定。 
• 收到固定数目的字符时： 

接收帧的长度始终相同。接收数据时，

如果接收到设定数目的字符，则会识别

为帧结束。 
• 收到结束分隔符时： 

在帧的结束处，有一个或两个定义的结

束分隔符。接收数据时，如果接收到组

态的结束分隔符，则会识别为帧结束。

结束分隔符数 (No. 
of end delimiters)

1
2

1 选择结束分隔符数。 
多可以组态 2 个结束分隔符。接收数据

时，如果接收到所选结束分隔符组合，则会

识别为帧结束。

第一个结束分隔符 
(1st end delimiter)

0...255 3 针对结束条件“收到结束分隔符时”，输入

多两个结束分隔符的第一个结束分隔符。

所选结束分隔符或所选结束分隔符组合限制

了帧的长度。

取决于“数据位”(Data bits) 参数的参数值。

第二个结束分隔符 
(2nd end delimiter)

0...255 0 针对结束条件“收到结束分隔符时”，输入

多两个结束分隔符的第二个结束分隔符。

所选结束分隔符组合限制了帧的长度。

取决于“数据位”(Data bits) 参数的参数值。

帧长度 (Frame 
length)

1...233 / 1...229 233 针对结束条件“收到固定数目的字符时”，

输入帧长度（单位为字节）。

字符延迟时间 
(Character delay 
time)

0...65535 15 输入在识别出帧结束之前所花费的时间 
[ms]。根据通信伙伴的发送行为选择字符延

迟时间。根据数据传输速度，字符延迟时间

被限制为 小值。

请注意，传输时 ASCII 驱动程序也将在两个

报文之间暂停。

1) 仅限与阅读器接口 X21 和 X22 的连接。
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阅读器

RF680R/RF685R 阅读器

适用于 UHF 范围的 RF680R/RF685R 阅读器

UHF 阅读器 RF680R 和 RF685R 适用于物流和自动化（如生产线），但同样适用于物流领域

的应用。为满足这些应用要求，这些阅读器采用高发射功率和高防护等级 (IP65)。阅读器具

有大量的诊断选项，并且可处理 ISO 18000-62 和 ISO 18000-63 发送应答器。

RF685R 的特点是具有内部自适应天线。这极大提升了读取和写入操作的可靠性（即使在恶

劣的无线电条件下）。

RF680R 和 RF685R 阅读器可通过集成 PROFINET 连接器，或通过 RS-422 接口集成在 SIMATIC 
S7 自动化系统中，也可以通过 PROFIBUS 集成在 ASM 456 通信模块中，二者均不会产生任

何问题。它们提供合适的编程块，运行期间还可以使用第二个以太网接口（均为 M12）进

行诊断，以避免中断与更高级系统的连接。

WBM (Web Based Management) 可通过 Internet 浏览器对设备进行调试、组态和诊断。这

样便无需额外进行组态和诊断软件的更新和安装工作。

“基于 Web 的管理”(Web Based Management) 参数组

在该参数组中，可以启动基于 Web 的管理。 

表格 1-204 “基于 Web 的管理”(Web Based Management) 参数组中的参数

参数 说明

基于 Web 的管理 
(WBM) (Web Based 
Management 
(WBM))

启动阅读器的基于 Web 的管理。

“基于 Web 的管理”为组态阅读器提供了大量函数。

注：仅当已建立 CPU 与阅读器之间的 PROFINET 连接或已为阅读器分配了项目中所存储

的 IP 地址后，才能启动 WBM。这意味着阅读器已分配有设备名称并且 SIMATIC 控制器

上必须已加载 TIA 组态。
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“模块参数”(Module parameters) 参数组

在该参数组中，可以组态 RF680R/RF685R 阅读器的所有模块特定参数。 

表格 1-205 “模块参数”(Module parameters) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

RFID 读取点报警 
(RFID read point 
alarm)

关

开

关 启用/禁用读取点相关的诊断消息。

“组态管理”(Configuration management) 参数组

在该参数组中，可以下载或保存组态数据。 

表格 1-206 “组态管理”(Configuration management) 参数组的参数

参数 描述

用户名 (User name) 

1)
在阅读器的 WBM 中创建的用户的用户名

请注意用户必须具有所需的权限。

密码 (Password) 1) 所选用户的密码的输入框

将组态加载到设备 
(Load configuration 
to device)

将组态数据从 STEP 7 项目下载到阅读器中。

在项目中保存组态 
(Save configuration 
in project)

在当前 STEP 7 项目中保存阅读器组态数据。

1) 启用 WBM 中的阅读器用户管理后，才需要输入用户名和密码。

要求

必须满足以下要求才能加载或保存组态数据：

• “PROFINET 接口 [X1]”(PROFINET interface [X1]) 参数包含阅读器的正确 IP 地址。 
• 已输入的用户具有运行下载/上传操作所需的权限。

• 请注意，V17 及以下的 TIA Portal 版本不支持 https。
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“RFID 通信”(RFID communication) 参数组

在该参数组中，可以组态 RFID 通信的地址范围。 

表格 1-207 “RFID 通信”(RFID communication) 参数组中的参数

参数 说明

常规 (General) 常规设置

通信名称和注释的输入框。

I/O 地址 (I/O 
addresses)

指定阅读器（“LADDR”）的 I/O 地址

该参数用于“IID_HW_CONNECT”变量。 
硬件标识符 
(Hardware 
identifier)

指定阅读器（“HW-ID”）的硬件标识符

该参数用于“IID_HW_CONNECT”变量。 

“数字量输入/输出”(Digital inputs/outputs) 参数组

在该参数组中，可以组态数字量输入/输出的地址范围。 

表格 1-208 “数字量输入/输出”(Digital inputs/outputs) 参数组中的参数

参数 说明

常规 (General) 常规设置

数字量输入/输出名称和注释的输入框。

I/O 地址 (I/O 
addresses)

指定数字量输入/输出的 I/O 地址

通过设置的地址范围（I/O 地址），可访问 WBM 中组态的阅读器数字量输入/输出。 
硬件标识符 
(Hardware 
identifier)

指定数字量输入/输出的硬件标识符。

RF610R/RF615R 阅读器

适用于 UHF 范围的 RF610R/RF615R 阅读器

UHF 阅读器 SIMATIC RF610R 和 RF615R 适用于生产物流和配送领域。为满足这些应用要求，

这些阅读器采用高发射功率和高防护等级 (IP65)。阅读器具有大量的诊断选项，并且可处理 
ISO 18000-62 和 ISO 18000-63 发送应答器。
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此阅读器可通过集成 PROFINET 连接器，或通过 RS-422 接口集成在 SIMATIC S7 自动化系统

中，也可以通过 PROFIBUS 集成在 ASM 456 通信模块中，且均不会产生任何问题。它们提

供合适的编程块，

WBM (Web Based Management) 可通过 Internet 浏览器对设备进行调试、组态和诊断。这

样便无需额外进行组态和诊断软件的更新和安装工作。

“模块参数”(Module parameters) 参数组

在该参数组中，可以组态 RF610R/RF615R 阅读器的所有模块特定参数。 

表格 1-209 “模块参数”(Module parameters) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

RFID 读取点报警 
(RFID read point 
alarm)

Off
On

Off 启用/禁用读取点相关的诊断消息。

“组态管理”(Configuration management) 参数组

在该参数组中，可以下载或保存组态数据。 

表格 1-210 “组态管理”(Configuration management) 参数组的参数

参数 描述

用户名 (User name) 

1)
在阅读器的 WBM 中创建的用户的用户名

请注意用户必须具有所需的权限。

密码 (Password) 1) 所选用户的密码的输入框

将组态加载到设备 
(Load configuration 
to device)

将组态数据从 STEP 7 项目下载到阅读器中。

在项目中保存组态 
(Save configuration 
in project)

在当前 STEP 7 项目中保存阅读器组态数据。

1) 启用 WBM 中的阅读器用户管理后，才需要输入用户名和密码。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

4070 编程和操作手册, 11/2022



要求

必须满足以下要求才能加载或保存组态数据：

• “PROFINET 接口 [X1]”(PROFINET interface [X1]) 参数包含阅读器的正确 IP 地址。 
• 已输入的用户具有运行下载/上传操作所需的权限。

• 请注意，V17 及以下的 TIA Portal 版本不支持 https。

“RFID 通信”(RFID communication) 参数组

在该参数组中，可以组态 RFID 通信的地址范围。 

表格 1-211 “RFID 通信”(RFID communication) 参数组中的参数

参数 说明

常规 (General) 常规设置

通信名称和注释的输入框。

I/O 地址 (I/O 
addresses)

指定阅读器（“LADDR”）的 I/O 地址

该参数用于“IID_HW_CONNECT”变量。 
硬件标识符 
(Hardware 
identifier)

指定阅读器（“HW-ID”）的硬件标识符

该参数用于“IID_HW_CONNECT”变量。 

“数字量输入/输出”(Digital inputs/outputs) 参数组

在该参数组中，可以组态数字量输入/输出的地址范围。 

表格 1-212 “数字量输入/输出”(Digital inputs/outputs) 参数组中的参数

参数 说明

常规 (General) 常规设置

数字量输入/输出名称和注释的输入框。

I/O 地址 (I/O 
addresses)

指定数字量输入/输出的 I/O 地址

通过设置的地址范围（I/O 地址），可访问 WBM 中组态的阅读器数字量输入/输出。 
硬件标识符 
(Hardware 
identifier)

指定数字量输入/输出的硬件标识符。
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阅读器 RF360R

HF 系列阅读器 RF360R
HF 阅读器 SIMATIC RF360R 经过专门设计，在工业生产中用于控制和优化物流。为了满足这

些要求，阅读器采用紧凑设计，具有高防护等级 (IP67) 和高数据传输速率。阅读器具有大量

的诊断选项，并且可处理 RF300 和 ISO 15693 发送应答器。

通过使用两个集成的 PROFINET 连接之一，可以将阅读器直接集成到 SIMATIC S7 自动化系

统中。Ident 配置文件/RFID 标准配置文件的程序块可使用 SIMATIC S7 工具进行简单编程。

Ident 配置文件/RFID 标准配置文件的程序块可在 S7-300 和 S7-400 控制器上运行。对于 
S7-1200 和 S7-1500，必须使用 Ident 配置文件。通过标准寻址访问发送应答器数据。有关

发送应答器物理寻址（也称为标准寻址）的更多信息，请参见《SIMATIC RF300》系统手册。

WBM（基于 Web 的管理）可通过浏览器对设备进行调试、组态和诊断。这样便无需额外进

行组态和诊断软件的更新和安装工作。

“基于 Web 的管理”(Web Based Management) 参数组

在该参数组中，可以启动基于 Web 的管理。 

表格 1-213 “基于 Web 的管理”(Web Based Management) 参数组中的参数

参数 说明

基于 Web 的管理 
(WBM) (Web Based 
Management 
(WBM))

启动阅读器的基于 Web 的管理。

“基于 Web 的管理”为组态阅读器提供了大量函数。

注：仅当已建立 CPU 与阅读器之间的 PROFINET 连接或已为阅读器分配了项目中所存储

的 IP 地址后，才能启动 WBM。这意味着阅读器已分配有设备名称并且 SIMATIC 控制器

上必须已加载 TIA 组态。

“组态管理”(Configuration management) 参数组

在该参数组中，可以下载或保存组态数据。 

表格 1-214 “组态管理”(Configuration management) 参数组的参数

参数 描述

用户名 (User name) 

1)
在阅读器的 WBM 中创建的用户的用户名

请注意用户必须具有所需的权限。

密码 (Password) 1) 所选用户的密码的输入框
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参数 描述

将组态加载到设备 
(Load configuration 
to device)

将组态数据从 STEP 7 项目下载到阅读器中。

在项目中保存组态 
(Save configuration 
in project)

在当前 STEP 7 项目中保存阅读器组态数据。

1) 启用 WBM 中的阅读器用户管理后，才需要输入用户名和密码。

要求

必须满足以下要求才能加载或保存组态数据：

• “PROFINET 接口 [X1]”(PROFINET interface [X1]) 参数包含阅读器的正确 IP 地址。 
• 已输入的用户具有运行下载/上传操作所需的权限。

• 请注意，V17 及以下的 TIA Portal 版本不支持 https。

“模块参数”(Module parameters) 参数组

在该参数组中，可以组态阅读器的所有模块特定参数。

表格 1-215 “模块参数”(Module parameters) 参数组的参数

参数 参数值 默认值 描述

设备的诊断中断 
(Diagnostic 
interrupt of the 
device)

On
Off

On 开启/关闭阅读器的诊断中断消息。

子模块的参数组“模块参数”

在该参数组中，可以组态已连接设备的所有模块特定参数。请注意，以下某些参数与特定模

块相关。对于某些模块类型，并不显示所有参数。

根据连接到接口的 Ident 设备，必须使用匹配的子模块：

• 阅读器组态：用于连接 SIMATIC RF200 和 RF300 阅读器的子模块 
借助“Reader configuration_1”子模块，可基于连接的设备传送组态，也可以通过设备进行状

态查询。 
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阅读器和发送应答器之间的通信通过“RFID communication_1”子模块实现。 

表格 1-216 子模块（连接的设备）的参数组“模块参数 > 常规参数”(Module parameters > General parameters) 中
的参数

参数 参数值 默认值 描述

用户模式 (User 
mode)

Ident 配置文件/RFID 标
准配置文件

Ident 配置文件/
RFID 标准配置文

件

可以通过该参数选择块： 
• Ident 配置文件/RFID 标准配置文件： 

单标签/多标签操作。在控制器上使用 
Ident 配置文件的程序块。 

诊断中断

(Diagnostic 
interrupt)

无

硬错误

硬/软错误

无 通过该参数，可以确定与阅读器相关的诊断

中断消息的报告范围。

• 无：

不生成中断。

• 硬错误：

通过 S7 诊断报告严重的硬件错误。

• 硬/软错误：

通过 S7 诊断报告严重的硬件故障和处理

命令时发生的错误。

1.6.2.2 光学读码器

MV400 光学阅读器

MV400 光学阅读器

MV400 光学阅读器专门为识别和处理工业生产中的各种机器可读码、纯文本和对象而设计。

该阅读器可在 S7-300、S7-400、S7-1200 和 S7-1500 控制器以及各种第三方控制器中运行。

通过 PROFINET IO（FB79/Ident 配置文件）、TCP、RS-232 或通过通信模块与控制器相连。

函数块 FB79 和 Ident 配置文件允许使用 SIMATIC S7 工具进行简单编程。
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“操作模式”(Operating mode) 参数组

在该参数组中，可以组态 MV400 光学阅读器的模式。 

表格 1-217 “操作模式”(Operating mode) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

函数块 (Function 
block)

FB79
Ident 配置文件

FB79 可以通过该参数选择块： 
• FB79

借助“FB79”块，可组态光学阅读器。

与“VS130-2”阅读器兼容；

兼容的控制器：S7-300 和 S7-400
• Ident 配置文件 

借助 Ident 块，可组态光学阅读器。

与所有 Ident 设备兼容；

兼容的控制器：S7-300、S7-400、
S7-1200 和 S7-1500

MV500 光学阅读器

MV500 光学阅读器

MV500 光学阅读器专门为识别和处理工业生产中的各种机器可读码、纯文本和对象而设计。

该阅读器可在 S7-300、S7-400、S7-1200 和 S7-1500 控制器以及各种第三方控制器中运行。

通过 PROFINET IO（FB79/Ident 配置文件）、TCP、RS-232 或通过通信模块与控制器相连。

函数块 FB79 和 Ident 配置文件允许使用 SIMATIC S7 工具进行简单编程。

组态设备与网络
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“操作模式”(Operating mode) 参数组

在该参数组中，可以组态 MV500 光学阅读器的模式。 

表格 1-218 “操作模式”(Operating mode) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

函数块 (Function 
block)

FB79
Ident 配置文件

FB79 可以通过该参数选择块： 
• FB79

借助“FB79”块，可组态光学阅读器。

与“VS130-2”和“MV400”阅读器兼容；

兼容的控制器：S7-300 和 S7-400
• Ident 配置文件 

借助 Ident 块，可组态光学阅读器。

与所有 Ident 设备兼容；

兼容的控制器：S7-300、S7-400、
S7-1200 和 S7-1500

“基于 Web 的管理”(Web Based Management) 参数组

在该参数组中，可以启动基于 Web 的管理。 

表格 1-219 “基于 Web 的管理”参数组中的参数

参数 说明

基于 Web 的管理 
(Web Based 
Management)

启动阅读器基于 Web 的管理。

基于 Web 的管理 (WBM) 提供广泛功能以组态阅读器。

注：仅当已建立 CPU 与阅读器之间的 PROFINET 连接或已为阅读器分配了项目中所存储

的 IP 地址后，才能启动 WBM。这意味着阅读器已分配有设备名称并且 SIMATIC 控制器

上必须已加载 TIA 组态。
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1.6.3 分布式 I/O

1.6.3.1 分布式 I/O 系统

SIMATIC ET 200 - 适用于所有应用程序的解决方案

SIMATIC ET 200 广泛适用于分布式 I/O 系统。

• 在控制柜中使用的方案

• 不用控制柜直接在机器上使用的方案

除此之外，还有在可能爆炸的区域中使用的组件。在采用没有控制柜的方案中，SIMATIC ET 
200 系统包含在经玻璃纤维加固的塑料箱中，因而具有抗震、防尘和防水的性质。

ET 200 系统具有模块化设计，能够通过简单的步骤轻松进行升级和扩展。全集成的辅助模

块降低了成本，并扩大了应用程序的选择范围。存在多种可能的组合：

• 数字量和模拟量 I/OS
• 具有 CPU 功能的智能模块，

• 安全性工艺，

• 气压工程，

• 变频器

• 多种工艺模块。

全集成自动化提供了独特的一致性，这种一致性体现在通过 PROFIBUS 和 PROFINET 进行的

通信，统一的工程组态，清晰的诊断功能，以及到 SIMATIC 控制器和 HMI 设备的 优化连接。

下表提供了在控制柜中使用的 I/O 设备的概览：           

I/O 设备 属性

ET 200L • 经济高效的数字量 I/O 块
• 多达 32 个通道的数字量电子块

ET 200M • 采用模块化设计的 SIMATIC S7-300 标准

模块

• 故障安全 I/O 模块

• 可用于 高 Zone 2 的危险区域，传感器

和执行器可用于 高 Zone 1 区域

• 高工厂可用性，如，在操作过程中支持热

插拔
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I/O 设备 属性

ET 200MP • 采用模块化设计的 SIMATIC S7-1500 标准

模块

• 等时同步 PROFINET IO，发送时钟高达 
250 µs

• 带有 PROFINET IO 接口的 IO 设备

• 带有 PROFIBUS DP 接口的 DP 从站

• 用于计数、定位和基于时间的 IO 工艺模

块 
ET 200S • 具有多导线连接的高度模块化设计

• 模块的多样性造就了丰富多样的功能特性

• 智能设备

• 在爆炸性区域中的使用（2 区）

ET 200S COMPACT • 具有多导线连接的高度模块化设计

• 模块的多样性造就了丰富多样的功能特性

• 在爆炸性区域中的使用（2 区）

• 集成 DE/DA
ET 200SP • 紧凑型模块

• 采用一种或多种接线连接方式的永久性接

线

• 带有 3 个端口的 PROFINET 接口

• 等时同步 PROFINET IO，带有 PROFIsafe 
和 PROFIenergy 规约

• 智能设备

• 计数、定位、称重和测量模块

• 故障安全 CPU 和模块：

ET 200iSP • 模块化设计，具有冗余性

• 坚固的本安型设计

• 可用于爆炸性区域 高至 1/21 区；传感

器和执行器 高至 0/20 区
• 高工厂可用性，如，在操作过程中支持热

插拔
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下表简要列出了不使用控制柜的 I/O 设备：         

I/O 设备 属性

ET 200AL • 体积小巧，可在任何位置快速安装

• 可连接 PROFINET IO、PROFIBUS DP 或 ET 
200SP

• 高防护等级 IP65/IP67
操作温度 -25 °C 到
+55 °C，加速度高达 5 g。

• 可通过 M8 和 M12 连接系统连接传感器和

执行器

ET 200eco PN • 低本高效、节约空间的 I/OS 块
• 多达 16 个通道的数字量模块（可组态）

• 模拟量模块、IO-link 主站和负载电压分配

器

• PROFINET 连接在每个模块中提供了 2 端
口交换机

• 通过 PROFINET 可以直接在工厂中灵活分

布成直线型或星型

ET 200eco • 经济高效的数字量 I/O 块
• 灵活的连接方式

• 故障安全模块

• 较高的工厂可用性

ET 200pro • 模块化设计，外壳紧凑小巧

• 易于安装

• 模块的多样性造就了丰富多样的功能特性

• 智能设备

• 高工厂可用性，在操作和永久性接线过程

中支持热插拔

• 全面的诊断功能

ET 200R • 专用于机器人装置

• 直接安装在底座上

• 坚固的金属外壳可防泼溅
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参见

ET 200L 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/1142908/0/zh)
ET 200S 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/1144348/0/zh)
ET 200M 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/1142798/0/zh)
ET 200pro 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/
21210852/0/zh)
ET 200iSP 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/de/
28930789/0/zh)
ET 200R 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/
11966255/0/en)
ET 200eco PN 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/
29999018/0/zh)
ET 200eco 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/
12403834/0/zh)
ET 200SP 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/
84133942/0/zh)
ET 200MP 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/
86140384/0/zh)
ET 200AL 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/
95242965/0/zh)

1.6.3.2 组态 HART 变量

简介     
许多 HART 现场设备可提供一些额外的测量量（例如，传感器温度）。 如果在现场设备组态

中进行了相应的设置，就可以读取这些量。 使用 HART 变量，可以在自动化系统的 I/O 区域

中直接采用现场设备中已设置的测量值。

无论组态通道的数量是多少， 多可以为 HART 模块分配 8 个 HART 变量，每个通道的 HART 
变量不超过 4 个。 可以在模块的属性中为通道分配 HART 变量（“HART 变量设置”区）。 为
此，可参见相应模块的手册。
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地址分配 
HART 模块默认占用 16 个输入/输出字节（用户数据）。 如果组态 HART 变量，则该模块将

为每个 HART 变量多占用 5 个字节。

如果使用所有 8 个 HART 变量，则 HART 输入模式总共占用 56 个输入/输出字节（16 个字节 
+ 8 x 5 个字节 = 56 个字节）。

“无”组态不占用其它输入字节。

组态 HART 变量

多可以为每个通道组态 4 个 HART 变量 
• PV（Primary Variable，一级变量）

• SV（Secondary Variable，二级变量）

• TV（Tertiary Variable，三级变量）

• QV（四级变量）

CiR 是一种占位符，它可以为 HART 变量预留地址空间。 必须使用“无”参数组态不使用的 
HART 变量。

组态 HART 变量  
每个 HART 变量占用输入数据的 5 个字节，其结构如下所示：

根据具体模块，质量代码可以接受不同的值。 为此，可参见相应模块的手册。

参见

HART 模拟量模块的文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/22063748)
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1.6.3.3 ET 200iSP

ET 200iSP 分布式 I/O 站

定义  
ET 200iSP 分布式 I/O 站是高度模块化且防护等级为 IP 30 的本安型 DP 从站。

应用领域

ET 200iSP 分布式 I/O 站可在充满气体和粉尘的可能爆炸的环境下操作：

认证 ET 200iSP 站* 输入和输出

ATEX
IECEx

1 区，21 区 大到 0 区，20 区 **
2 区，22 区 大到 0 区，20 区 **

* 结合适当的外壳

** 适用于电子模块 2 DO Relay UC60V/2A： 大到 1 区，21 区

当然，ET 200iSP 分布式 I/O 站也可以在安全区中使用。

您几乎可以将任意 ET 200iSP I/O 模块组合直接插入向 DP 主站传输数据的接口模块的旁边。 
这表示您可以调整组态以适应现场要求。

每个 ET 200iSP 都包含一个电源模块、一个接口模块和 多 32 个电子模块（例如数字量电

子模块）。 请记住不要超过 大电流消耗。

端子模块和电子模块  
通常，ET 200iSP 分布式 I/O 站包含在其上插入电源模块和电子模块的各种被动端子模块组成。

ET 200iSP 通过端子模块 TM-IM/EM 上的连接器连接到 PROFIBUS RS 485-IS。每个 ET 200iSP 
都是 PROFIBUS RS 485-IS 上的 DP 从站。 

DP 主站  
所有 ET 200iSP 模块均支持与符合 IEC 61784-1:2002 Ed1 CP 3/1 并使用“DP”传输协议（DP 表
示分布式外设或分布式 I/O）运行的 DP 主站进行通信。  
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参见

ET 200iSP 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/
28930789/0/zh)

分配通道和 IEEE 变量

属性  
模拟电子模块 4 AI I 2WIRE/HART、4 AI I 4WIRE/HART 和 4 AO I HART 多支持四个 IEEE 变
量。 
过程输入映像（PII） 多为 IEEE 变量提供 20 个字节/模块。 因此在 PII 中，四个块（每个块

包含 5 个字节）都可供四个 IEEE 变量使用。

要求

HART 现场设备必须支持已分配编号的 IEEE 变量。
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分配 IEEE 变量 
将现场设备的 IEEE 变量分配给 PII 中四个块的任意一个。
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参见

ET 200iSP 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/
28930789/0/zh)

为热电偶的参比端分配参数

参比端温度补偿 
有多种方法可以获取参比端温度，以便从参比端和测量点之间的温度差获得绝对温度值。

表格 1-220 参比端温度补偿

选项 说明 参比端参数

无补偿 您记录的不仅是测量点的温度。 参
比端的温度（从铜线向热电偶线转

换）还会影响热电动势。 因此测量

值将包含一个错误。

无

使用 Pt100 气候范

围电阻温度计来记

录参比端温度（

佳方法）

可以使用电阻温度计（Pt100 气候范

围）来记录参比端温度。 如果相应

地进行参数化，此温度值将分发至 
ET 200iSP 中的 4 AI TC 模块，在此模

块中温度值是相对于在测量位置获

取的温度值的偏移量。

参比端数目： 2

IM 152 和 4 AI TC 的参数分配必

须协调：

• 4 AI RTD 在正确的插槽中给 
Pt100 气候范围分配参数；

• 4 AI TC： 参比端： 
“yes”（是）；选择参比端编

号“1”或“2”
• IM 152-1：将参比端分配到带

有 4 AI RTD 的插槽；通道选

择；

内部补偿 4 AI TC 将 TC 传感器模块（温度传感器）安

装在端子模块 EM 4 AI TC 的端子

上。 温度传感器会将端子的温度报

告给 4 AI TC。 随后，该值会与电子

模块通道的测量值一起计算。

• 4 AI TC： 参比接点编号“内

部”

通过 4 AI RTD 的电阻温度计进行补偿 
如果连接至 4 AI RTD 的输入的热电偶具有相同的参比端，则通过 4 AI RTD 进行补偿。

对于 4 AI TC 模块的两个通道，可以选择“1”、“2”或“internal”（内部）作为参比端编号。 如
果选择“1”或“2”，则所有四个通道始终使用相同的参比端（RTD 通道）。
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设置参比端的参数 
使用以下参数来设置 4 AI TC 电子模块的参比端：

表格 1-221 参比端参数

参数 模块 数值范围 说明

插槽参比端 1 到插槽 2 IM 152 无，4 到 35 使用此参数， 多可以分配 2 个插槽

（无，4 到 35），用于参考温度测量

（计算补偿值）的通道位于这两个插槽

上。

输入参比端 1 到输入参比端 4  IM 152 通道 0 上的 RTD
通道 1 上的 RTD
通道 2 上的 RTD
通道 3 上的 RTD

使用此参数，您可以设置测量已分配插

槽的参考温度（计算补偿值）的通道

（0/1/2/3）。 

参比端 E0 到参比端 E3 4 AI TC 无

有

使用此参数，您可以启用参比端。

参比端编号 4 AI TC 1
2
内部

使用此参数，您可以分配包含参考温度

（补偿值）的参比端（1、2）。

参见

ET 200iSP 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/
28930789/0/zh)

时间戳的基础知识

属性 
使用 FB 62 (FB TIMESTMP) 可以在用户应用程序中为 IM 152 添加时间戳。 

工作原理 
为修改的输入信号分配一个时间戳，并将其存储在缓冲区（数据记录）中。 如果存在具有

时间戳的信号或数据记录已满，则将生成 DP 主站的硬件中断。 通过“读取数据记录”评估

缓冲区。 系统将专门为影响时间戳的事件（与 DP 主站的通信中断、时间主站的帧故障……）

生成消息。
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参数分配

通过参数分配，可定义要监视的 IM 152 用户数据。 对于时间戳，这些用户数据是用于监视

信号变化的数字量输入。

参数 设置 说明

时间戳 • 禁用

• 启用

为电子模块 8 DI NAMUR 的通道

激活时间戳。

进入事件的脉冲沿计

算

• 上升沿

• 下降沿

确定将标上时间戳的信号变化的

类型。

计数

Count 属性

计数功能

8 DI NAMUR 电子模块具有可组态的计数功能：

• 2 个 16 位加计数器（标准计数功能）或

• 2 个 16 位减计数器（标准计数功能）或

• 1 个 32 位减计数器（级联计数器功能）

• 通过 PIQ 设置设定值

• GATE 功能

• 可以组态计数器的控制信号：

– 组态通道 0..1： “计数器”，通道  2..7： “DI”： 组态了两个计数器。 计数器的控制信

号存储在 PIQ（过程映像输出）中。

– 组态通道 0..1： “计数器”，通道  2..7： “控制”：组态了两个计数器。 计数器的控

制信号存储在 PIQ（过程映像输出）中。 它们也由 8 DI NAMUR 的数字量输入控制。 

参见

工作原理 (页 4088)
组态计数器 (页 4090)
为计数器分配参数 (页 4093)
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工作原理

16 位加计数器（标准计数功能）

计数范围介于 0 到 65,535 之间。

数字量输入每出现一次计数脉冲，计数将增加 1。到达计数限制之后，计数器将复位为 0 并
从该值重新向上计数。

如果计数器溢出，则系统将在 PII 中设置相应输出。

复位输出控制信号的正沿将复位 PII 中的输出。 这不会影响当前计数值。

在 16 位向上计数操作中，系统不会设置 PIQ 中的任何输出。 它们始终处于复位状态。

复位计数器控制信号的正沿将计数器设置为 0 并复位所设置的计数器输出。

GATE 控制信号将暂停正沿上的计数。 在数字量输入端重新处理计数脉冲，但仅在下降沿时

进行处理。 激活 GATE 时，复位计数器控制信号同样有效。

16 位减计数器（循环计数功能）

大计数范围始终介于 65,535 到 0 之间。

组态设备与网络
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计数器启动时，将实际值设置为选定的设定值。 每个计数脉冲均使实际值减少 1。实际值达

到 0 之后，将会启用 PII 中的相应输出并将实际值设置为选定的设定值。 然后，计数器将从

该值向下计数。

复位计数器控制信号的正沿将复位选定的设定值和 PII 中的相应输出。

复位输出控制信号的正沿将复位 PII 中的输出。 这不会影响当前计数值。

GATE 控制信号将暂停正沿上的计数。 同时，复位 PII 中分配的输出。 在数字量输入端重新

处理计数脉冲，但仅在下降沿时进行处理。激活 GATE 时，复位输出和复位计数器控制信号

同样被激活。

将设置计数器的设定值，并使用 PIQ 进行更改。 在复位计数器控制信号的正沿上或计数器

达到零时采用该设定值。

 

32 位减计数器（级联计数器功能）   
大计数范围始终介于 4294967295 到 0 之间。

工作原理与 16 位减计数器的工作原理相同。 通道 1 不起作用。

参见

Count 属性 (页 4087)
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组态计数器

步骤

1. 使用鼠标将 8 DI Namur 模块从硬件目录中拖放到分布式 I/O 站 ET 200iSP 中。

2. 选择所需的组态（通道 0..1： “计数器”，通道  2..7： “DI”或“控制”）。 在（巡视窗口的）
模块属性中，可以在“参数 > 输入 > 组态”(Parameters > Inputs > Configuration) 下找到该设
置。

组态通道 0..1： “计数器”，通道  2..7： “DI”
• 电子模块 8 DI NAMUR 上的数字量输入的分配

表格 1-222 通道 0..1：“计数器”、通道 2..7：“DI”的数字量输入的分配 

数字量输入 端子 分配

通道 0 1, 2 计数器 1
通道 1 5, 6 计数器 2（不适用于 32 位减计数器）

通道 2 9, 10 数字量输入 2
通道 3 13, 14 数字量输入 3
通道 4 3, 4 数字量输入 4
通道 5 7, 8 数字量输入 5
通道 6 11, 12 数字量输入 6
通道 7 15, 16 数字量输入 7

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

4090 编程和操作手册, 11/2022



• 过程映像输入 (PII) 的分配

• 过程映像输出 (PIQ) 的分配

组态通道 0..1： “计数器”，通道  2..7： “控制”

使用该组态，还可以通过数字量输入控制计数器。

• 电子模块 8 DI NAMUR 上的数字量输入的分配

有关输入分配的更多信息，请参见电子模块 8 DI NAMUR 的技术数据。

组态设备与网络
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表格 1-223 “2 计数/6 控制”的数字量输入的分配

数字量输入 端子 分配

通道 0 1, 2 计数器 1
通道 1 5, 6 计数器 2（不适用于 32 位减计数器）

通道 2 9, 10 控制信号 GATE 1
通道 3 13, 14 控制信号 GATE 2
通道 4 3, 4 控制信号复位计数器 1
通道 5 7, 8 控制信号复位计数器 2
通道 6 11, 12 控制信号复位计数器输出 1
通道 7 15, 16 控制信号复位计数器输出 2

• 过程映像输入 (PII) 的分配

其分配和组态 0..1：“计数器”，通道 2..7：“DI”相同。

• 过程映像输出 (PIQ) 的分配

其分配和组态 0..1：“计数器”，通道 2..7：“DI”相同。

参见

Count 属性 (页 4087)
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为计数器分配参数

计数功能的参数

以下仅说明了那些与计数器相关的参数。 它们属于电子模块 8 DI NAMUR 的参数，且取决于

选定的组态：

表格 1-224 计数器的参数

参数 设置 说明

传感器类型计数器输

入

• 禁用通道

• NAMUR 传感器

• 单触点，无负载电阻

为通道 0 或 1 的相关计数器选择

传感器。

计数器 1 的模式 • 标准计数功能

• 循环计数功能

• 级联计数功能

选择计数器 1 的模式。

计数器 2 的模式 • 标准计数功能

• 循环计数功能

• 级联计数功能

选择计数器 2 的模式。如果您已

将“计数器 1 的模式”参数设置

为“级联计数器功能”，则该参

数与此无关。

参见

Count 属性 (页 4087)

频率测量

频率测量属性

属性

电子模块 8 DI NAMUR 允许在通道 0 和 1 上测量频率：

• 从 1 Hz 到 5 kHz 的 2 个频率计

• 可组态的测量窗口（GATE）
• 通过电子模块的数字量输入读入频率计的信号。 
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参见

工作原理 (页 4094)
组态频率计 (页 4094)
为频率计分配参数 (页 4096)

工作原理

频率测量

从电子模块的通道 0 或 1 的输入信号中识别信号频率。 要计算频率，在可组态的门内测量

该信号。

频率显示为定点格式的 16 位值，并传输到 PII。
频率计根据以下公式计算频率：

超过输入频率

如果输入频率超过 5kHz，则将 7FFFH 作为实际值报告。 如果输入频率大约超过 8 kHz，则

不再能显示正确的实际值。

参见

频率测量属性 (页 4093)

组态频率计

步骤

1. 使用鼠标将 8 DI Namur 模块从硬件目录中拖放到分布式 I/O 站 ET 200iSP 中。

2. 选择所需的组态（通道 0..1： “跟踪”，通道  2..7： “DI”）。 在（巡视窗口的）模块属性中，
可以在“参数 > 输入 > 组态”(Parameters > Inputs > Configuration) 下找到该设置。
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组态 0..1：“跟踪”，通道  2..7：“DI”
电子模块 8 DI NAMUR 上的数字量输入的分配

数字量输入 端子 分配

通道 0 1, 2 频率计数器 1
通道 1 5, 6 频率计数器 2
通道 2 9, 10 数字量输入 2
通道 3 13, 14 数字量输入 3
通道 4 3, 4 数字量输入 4
通道 5 7, 8 数字量输入 5
通道 6 11, 12 数字量输入 6
通道 7 15, 16 数字量输入 7

通道 0..1：“跟踪”，通道 2..7：“DI”的组态的过程映像输入 (PII) 的分配

过程映像输出 (PIQ) 的分配： 未分配 PIQ。
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参见

频率测量属性 (页 4093)

为频率计分配参数

频率计的参数

以下仅说明了那些与频率计相关的参数。 它们是电子模块 8 DI NAMUR 参数的组成部分。

表格 1-225 频率计的参数

参数 设置 说明

传感器类型频率输入 • 禁用通道

• NAMUR 传感器

• 单触点，无负载电阻

为通道 0 或 1 的相关频率计选择传感器。

测量窗口（GATE） • 50 ms
• 200 ms
• 1 s

为通道 0 或 1 选择所需的测量窗口。 
要在测量频率时达到可能的 高精度，

请记住下列规则：

• 高频（> 4 kHz）： 设置低测量窗口

（50 ms）
• 变频/中频： 设置中等测量窗口 (200 

ms)
• 低频（< 1 kHz）： 设置高测量窗口

（1 s）

参见

频率测量属性 (页 4093)

1.6.3.4 ET 200eco PN

ET 200eco PN 分布式 I/O 设备

定义

ET 200eco PN 分布式 I/O 设备是一种紧凑型 PROFINET IO 设备，防护等级为 IP 65/66 或 IP 
67，具有 UL Enclosure Type 4x 认证，只能在室内使用。
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应用领域 
ET 200eco PN 的应用领域源自其特殊的属性。 
• ET 200eco PN 分布式 I/O 设备具有牢固的设计和 IP 65/66 或 IP 67 防护等级，因此特别适

合在恶劣的工业环境中使用。

• ET 200eco PN 的紧凑型设计特别有利于在狭窄区域中使用。

• ET 200eco PN 简单易用，便于高效地进行调试和维护。

属性

ET 200eco PN 具有以下属性：

• 集成了一个 2 端口交换机

• 所支持的以太网服务：

– ping
– arp
– 网络诊断 (SNMP)
– LLDP

• 中断

– 诊断中断

– 维护中断

• 端口诊断

• 等时同步实时通信

• 优先启动

• 不需编程设备的设备更换

• 介质冗余

• 通过 IO Link 主站接口模块到智能传感器/执行器的连接。

IO 控制器 
ET 200eco PN 可以与符合 IEC 61158 的所有 IO 控制器进行通信。 
可以在带高级诊断的 CPU 上对 ET 200eco PN 进行组态。

组态设备与网络
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参见

ET 200eco PN 的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/
29999018/0/zh)

模拟输入的参数描述

组诊断

一般可通过此参数来启用和禁用设备的诊断功能。

“故障”和“参数分配错误”诊断功能始终独立于组诊断。

诊断，缺少 1L+
如果启用此参数，即启用了电源电压缺失检查。

诊断，传感器电源短路

如果启用此参数，则在检测到传感器电源接地短路并且通道已启用时，将生成诊断事件。将

监视传感器电源的接头 X1、X3、X5 和 X7。无法区分哪个接头发生传感器短路。

干扰频率抑制

通过此参数，可以基于所选干扰频率设置设备的积分时间。 选择所使用电源电压的频率。 干
扰频率抑制关闭表示频率为 500 Hz，这对于测量通道来说意味着积分时间为 2 ms。

温度单位

可以通过此参数指定温度测量的单位。

测量类型（通道方式）

可以通过此参数设置测量类型（例如电压）。 对于任何未使用的通道，必须选择禁用设置。 
对于禁用的通道，其转换时间和积分时间都为 0s，并且循环时间已 优化。

测量范围

可以通过此参数设置所选测量类型的测量范围。

组态设备与网络
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温度系数（对于 RTD，热电阻）  
温度系数（α 值）的修正因子表示在温度每升高 1 ℃ 时特定材料的阻抗的变化程度。

α 值符合 EN 60751、GOST 6651、JIS C 1604 和 ASTM E-1137。
温度系数取决于材料的化学成分。 

滤波  
模拟值的滤波过程会产生供进一步处理的稳定模拟信号。

。 模拟值滤波处理在处理变化缓慢的所需信号（测量值）时非常有用，例如温度测量。

测量值通过数字滤波进行滤波处理。 设备根据指定数量的已转换（数字化）模拟值生成平

均值来实现滤波处理。

多可以为滤波分配四个级别（无、弱、中、强）。 级别决定生成平均值所基于的模块周

期数。

滤波级别越高，经滤波处理的模拟值就越稳定，但信号变化到应用经滤波处理模拟值所需的

时间也更长（请参见下面的示例）。

下图显示了在阶跃响应之后，模块应用接近 100% 的滤波模拟值所需的周期数（基于滤波功

能设置）。 此图适用于模拟输入的全部信号变化。 滤波级别值定义模块达到变化信号 终值 
63% 所需的周期数。

① 弱滤波级别

② 中滤波级别

③ 强滤波级别

组态设备与网络
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诊断，断线

启用此参数时，如果检测到断线，则会生成断线诊断事件。 
遵守下面概述的在 1 到 5 V 和 4 到 20 mA 测量范围时处理断线的规则：

参数 事件 测量值 说明

启用断线 1 断线 7FFFH 诊断，断线

禁用断线 1

 
启用下溢

断线 8000H 超出下限后的测量值

 
超出下限值诊断消息

禁用断线 1

禁用下溢

断线 8000H 超出下限后的测量值

1 断线检测和超出测量范围检测的测量范围限制：

• 1 到 5 V： 0.296 V 时
• 4 到 20 mA： 1.185 mA 时

诊断，下溢

如果启用此参数，则当测量值达到下溢范围时将生成下溢诊断事件。

诊断，上溢

如果启用此参数，则当测量值达到上溢范围时将生成上溢诊断事件。

热电阻的参照端 (TC)
测量点和热电偶的自由端（端子点）之间的温度差会在自由端之间产生一个电压，即热电压。 
该热电压的值取决于测量点和自由端之间的温度差以及热电偶的材料组合类型。 由于热电

偶始终测量温度差，因此必须将参照端的自由端的温度保持在一个已知温度下，以便能够确

定测量点的温度。

如果指定内部补偿，则将测量 I/O 设备外壳内的测量点的温度。 如果指定外部补偿，则可以

串联补偿箱以便提高温度测量的精度。 

组态设备与网络
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模拟输出的参数描述

组诊断

一般可通过此参数来启用和禁用设备的诊断功能。

“故障”和“参数分配错误”诊断功能始终独立于组诊断。

诊断，缺少 1L+
如果启用此参数，即启用了电源电压缺失检查。

诊断，传感器电源短路

启用此参数时，如果系统检测到传感器电源对地短路，则系统会生成诊断事件。 当组诊断

功能启用时，此诊断功能将激活。

对 CPU/主站 STOP 的响应

选择模块输出对 CPU STOP 的响应方式：

• 关闭系统

I/O 设备转到安全状态。 删除过程映像输出 (=0)。
• 保持上一个值

I/O 设备保持 STOP 之前输出的 后一个值。

• 替换值

I/O 设备输出预先设置的通道值。

说明

如果选择“保持上一个值”(Keep last value)，则确保设备始终处于安全状态。

输出类型

可以通过此参数设置输出类型（例如电压）。 对于任何未使用的通道，选择“禁

用”(disabled) 设置。 对于禁用的通道，其转换时间和积分时间都为 0 s，并且循环时间已

优化。

输出范围

可以通过此参数设置所选输出类型的输出范围。

组态设备与网络
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诊断，断线（在电流模式下）

启用此参数时，如果检测到断线，则会生成断线诊断事件。 在零范围内不能检测到此诊断

事件。

诊断，短路（在电压模式下）

如果启用了此参数，则在输出线路短路时将生成诊断事件。 在零范围内不能检测到此诊断

事件。

诊断，过载

如果启用了此参数，则在过载时将生成诊断事件。

替换值

可以通过此参数输入模块在 CPU-STOP 模式下将输出的替换值。 此替换值必须位于额定范围、

过范围或欠范围中。

1.6.3.5 ET 200SP

ET 200SP 分布式 I/O 系统

定义   
ET 200SP 分布式 I/O 系统是一个可扩展的、高度灵活的分布式 I/O 系统，用于通过现场总线

将过程信号连接到中央控制器。

应用领域 
ET 200SP 是一个多功能的分布式 I/O 系统，可应用于各种领域。 可扩展设计允许您根据地

点的具体需求，对系统进行精确组态。

ET 200SP 经过防护等级 IP 20 认证，安装在控制柜中。
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结构 
ET 200SP 安装在安装导轨上，包括：

• 一个接口模块，可与符合 PROFINET 标准 IEC 61158 的所有 IO 控制器通信。

• 多 32 个 I/O 模块，可按任意组合插入到被动 BaseUnit 中
• 一个服务器模块，完善了 ET 200SP 的设计。

ET 200SP，带自己的 CPU 模块

ET 200SP，带自己的 CPU
ET 200SP 可配装自己的 CPU（如，CPU 1510SP-1 PN 或 CPU 1512SP-1 PN）。

该 CPU 多可连接 65 个 S7-1500 自动化系统模块。

请注意 ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/58649293) 的组态

规定。

接口模块参数

状态字节

状态字节

如果启用“状态字节”选项，则会为每个 I/O 模块的电源电压状态保留 4 字节的输入数据。

说明

插入服务器模块或服务器模块缺失时，都会报告插槽位 = 0。
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组诊断，电源电压 L+ 缺失

组诊断，电源电压 L+ 缺失

该诊断是一个组诊断，将检查一个电位组中所有 IO 模块的电源电压状态，该电位组由 
BaseUnit 的接入电源（浅色 BaseUnit BU...D）所定义。 
组诊断由电位组内插入的 I/O 模块的电源电压状态构成。

组诊断并不取决于是否启用 I/O 模块的“电源电压 L+ 缺失”参数。

服务器模块不影响电源电压 L+ 缺失的组诊断。

修正电源电压 L+ 缺失的组诊断时，需求：

• I/O 模块或 BU 外盖必须插在浅色和深色 BaseUnit 中。

如果没有将 I/O 模块插入在浅色 BaseUnit 中，那么接口模块将检测不到该电位组的开始

部分；因此，该电位组的 I/O 模块将属于前一个电位组。 随后会将电源电压 L+ 组错误分

配给错误的电位组。 
当将 I/O 模块插入浅色 BaseUnit 中时，接口模块检测到新的电位组，重新评估状态并在

出现错误的情况下报告新的组诊断。 
• 必须插入服务器模块。

服务器模块本身不影响电源电压 L+ 缺失的组诊断。

ET 200SP 的组态控制

工作原理     
组态控制允许使用分布式 I/O 设备 ET 200SP 的单一组态来运行各种实际组态（选项）。

组态控制提供了一个选项，可将 ET 200SP  分布式 I/O 设备组态为 大组态，并使该设备可

在缺少模块的情况下继续运行。如果以后更新了缺失模块，则无需重新进行组态，也无需重

新加载硬件配置。 
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可借助在用户程序中可被传送至接口模块的控制数据记录 196 定义 新预设组态。 
• 插槽中无已组态的模块。

– 该插槽中插入了一个 BU 盖板，而非已组态的 I/O 模块。由于插槽中没有已组态的模块，

因此将使用术语“组态控制，有空插槽”。

– 可以组态该占位单元，并将其插到插槽中缺失模块的右侧，以替代已组态的模块。这

样，虽然模块缺失，但实际组态是完整的。虽然已组态的模块缺失但实际组态完整，

因此也称为“组态中无空插槽”。

• 该组态可由已组态的模块扩展。

– 对于带有空隙的组态控制，可通过将组态的模块插入对应的空插槽来扩展组态。

– 对于不含空隙的组态控制，可将组态的模块插入在 ET 200SP 后一个模块的右侧。

要求

已将 CPU 启动参数“比较预设组态与实际组态”(Compare preset to actual configuration) 设
置为“即使不一致也启动 CPU”(Startup even if mismatch)（默认设置）。同样也为 ET 200SP 
各个模块的启动参数选择此设置。

启用组态控制

在接口模块属性的“模块参数 > 常规 > 组态控制”(Module parameters > General > 
Configuration control) 下，选择“通过用户程序启用设备重新组态”(Enable reconfiguration 
of device via user program)。这会激活组态控制。

ET 200SP 的控制数据记录 196
下图显示了用于带有四个模块的 ET 200SP 组态控制的数据块 196。 
值“12”位于“block_length”元素中。 
如果在 STEP 7 中组态带有更多模块的 ET 200SP，数据块会变长。对于带 65 个模块的 大

组态，数据记录长度为 134 个字节（带 PN 接口模块的组态）。 
每个模块在数据记录中占用两个字节。 
数据记录中每两个字节的位置都对应于 STEP 7 原始组态中的一个模块：

• “slot_1” 和 “info_slot_1”（数据记录中的字节 4 和 5，请见下图）对应 STEP 7 组态中插槽 1 
中的模块。

• “slot_2” 和 “info_slot_2”（字节 6 和 7）对应 STEP 7 组态中插槽 2 中的模块。

• “slot_3” 和 “info_slot_3”（字节 8 和 9）对应 STEP 7 组态中插槽 3 中的模块。

• 依此类推。
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“slot_x” 字节

当前插槽由分配给“slot_x”中的数字（通过它的值）进行编码。示例：

• 字节 4 中的值“1”表示将 初插入插槽 1 的模块分配给当前组态中的插槽 1 (slot_1 = 1)。
• 字节 4 中的值“2”表示将 初插入到插槽 1 的模块分配给当前组态中的插槽 2 (slot_1 = 2)。
• 字节 4 中的值“3”表示将 初插入插槽 1 的模块分配给当前组态中的插槽 3 (slot_1 = 3)。
• 依此类推。

• 字节 6 中的值“1”表示将 初插入插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 1 (slot_2 = 1)。
• 字节 6 中的值“2”表示将 初插入插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 2 (slot_2 = 2)。
• 字节 6 中的值“3”表示将 初插入插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 3 (slot_2 = 3)。
• 依此类推。

如果插入 BU 盖板代替模块，则可通过将该插槽号加上 128 来进行编码（将“slot_x”字节的位 7 
置位）。示例：

• slot_1 中的值“129”表示将 初插入插槽 1 的模块分配给当前组态中的插槽 1。还可使用 BU 
盖板替代此模块。在实际设备组态中，可以插入模块，也可以插入 BU 盖板。

• slot_1 中的值“130”表示将 初插入插槽 1 的模块分配给当前组态中的插槽 2。还可使用 BU 
盖板替代此模块。在实际设备组态中，可以插入模块，也可以插入 BU 盖板。

• slot_1 中的值“131”表示将 初插入插槽 1 的模块分配给当前组态中的插槽 3。还可使用 BU 
盖板替代此模块。在实际设备组态中，可以插入模块，也可以插入 BU 盖板。

“info_slot_x”字节

如果通过此模块打开了新的电位组，则将“info_slot_x”字节的值分配为 1（将此字节的位 0 置
位）。示例：

• “info_slot_2”中的值“1”表示通过模块 2 打开新的电位组。

• “info_slot_3”中的值“1”表示通过模块 3 打开新的电位组。 
• “info_slot_4”中的值“1”表示通过模块 4 打开新的电位组。

例外：将新的电位组自动分配给 STEP 7 原始组态中的第一个模块。这在数据记录中没有进

行编码。可以在“info_slot_1”中输入任何值。 
可以为控制数据记录的组件选择任意名称（例如“slot_1”）。

ET 200SP 控制数据记录 196 的示例

下图显示了带有四个模块的 ET 200SP 的控制数据记录 196。
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在 STEP 7 组态中插入插槽 2 的模块在此组态中也可以插入插槽 2。还可以在插槽 2 中插入 BU 
盖板。否则，与原始组态相比，将不会做出任何更改。

通过硬件标识符对接口模块寻址

要使用指令 WRREC 传送数据记录 196，必须输入扩展名为“∼Head”的 IM 子模块的硬件标

识符作为该指令的输入参数。此硬件标识符的系统常量可以是“IO-Device_2∼Head”。选定设

备的系统常量通常显示在网络视图的“系统常量”(System constants) 选项卡中。可使用相关

的值进行寻址。

ET 200SP 的回读数据记录 197 
回读数据记录 197 用于读取站（在此例中为 ET 200SP）的实际组态。

此回读数据记录用于检查 ET 200SP 的真实组态（实际组态）。各个已组态模块的回读数据

记录用于指定模块实际上是否可用。

• 值“1”表示已将相应模块插入相应插槽。

• 值“0”则表示其它所有可能（模块错误，空插槽，BU 盖板）。 
组态详细信息：

数据块的组态对应于通过 STEP 7 完成的 ET 200SP 的原始组态。 
每个模块在数据记录中占用两个字节。数据记录中每两个字节的位置都对应于 STEP 7 原始

组态中模块的位置。

字节顺序： 
• “status_slot_1”和“reserve_1”（数据记录中的字节 4 和 5）对应组态中插入插槽 1 的模块

• “status_slot_2”和“reserve_2”（字节 6 和 7）对应组态中插入插槽 2 的模块
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• “status_slot_3”和“reserve_3”（字节 8 和 9）对应组态中插入插槽 3 的模块

• 依此类推。

示例

STEP 7 中的原始组态已通过控制数据记录 196 进行更改（参见以上示例）：在修改后的组

态中，可将模块 2 插入插槽 2，或用 BU 盖板代替该模块。

下图中显示了由 ET 200SP 输出且表示插槽 2 已插入模块的回读数据记录 197：“status_slot_2”
字节的值为“1”。
其它模块同样可用并且已插入相应插槽。

下图中显示了由 ET 200SP 输出且表示插槽 2 中插入 BU 盖板时的回读数据记录 197：
“status_slot_2”字节的值为“0”。
其它模块可用并且已插入相应插槽。
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读取回读数据记录 197
可以使用指令 RDREC 从 ET 200SP 中读取回读数据记录 197。RDREC 将进行异步操作。如果

在启动 OB 中调用 RDREC，则必须使用循环多次调用该指令，直到输出参数“BUSY”或“DONE”
表示数据记录已经读取。

要使用指令 RDREC 读取数据记录 197，必须输入扩展名为“∼Head”的 IM 子模块的硬件标

识符作为该指令的输入参数。此硬件标识符的系统常量可以是“IO-Device_2∼Head”。选定设

备的系统常量通常显示在网络视图的“系统常量”(System constants) 选项卡中。可使用相关

的值进行寻址。

更多信息和示例 
如需了解关于组态控制的具体示例，请参见应用程序描述 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)。
如需了解关于 ET 200SP 的更多信息，请参见手册 IM 155-6 PN (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/73184046) 和 IM 155-6 DP (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/73098660)
有关库数据记录和其它应用示例，请参见 
“数据记录模板 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)”

参见

ET 200AL 的组态控制 (页 4152)
集成有 ET 200AL 模块的 ET 200SP 的组态控制 (页 4109)

集成有 ET 200AL 模块的 ET 200SP 的组态控制

集成有 ET 200AL 模块的 ET 200SP
有关 ET 200SP 和 ET 200AL 的组态控制，请参见相关的帮助文件。请参见“另请参见”下

的链接。 
列出的这些步骤同样适用于集成有 AL 模块的 ET 200SP 的组态控制。控制数据记录 196 和
回读数据记录 197 的相应步骤有所不同。

下列帮助文本介绍了通过 ET 200AL 模块进行扩展的 ET 200SP 的控制数据记录 196 和回读

数据记录 197。
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控制数据记录 196
以下两幅图显示了通过 ET 200AL 模块进行扩展的 ET 200SP 组态的控制数据记录 196 的几

个部分。 
以此组态为例：

• 模块“BA Send 1xFC”位于插槽 1“slot_1”中。此模块用于将 ET 200AL 模块集成至 
ET 200SP。在组态示例中，将 16 个 AL 模块连接到 BA-SEND（ 大组态）。如果使用 BA-
SEND，则必须将此模块插入插槽 1。

• 从 2 到 64 的所有插槽都分配给 ET 200SP 模块。 
• 将服务器模块插入插槽 65。
• 插槽 66 到 81 插入 16 个 AL 模块。

集成有 AL 模块的 ET 200SP， 初由 STEP 7 进行组态，现在通过用户程序进行重新组态。

新组态具有以下特性：

• 将“BA Send 1xFC”插入“slot_1_BA-Send”中（固定设置）。

• 在修改后的组态中，模块 2“slot_2”不可用（值为“0”）。

• 在修改后的组态中，模块 3“slot_3”位于插槽 2 中（值为“2”）。

• 在修改后的组态中，模块 4“slot_4”位于插槽 3 中（值为“3”）。

• 插槽 5 到 81 中的所有模块按通过 STEP 7 进行的原始组态运行。
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控制数据记录 196 的组件（见上图）：

• block_length：注意此处控制数据记录的长度，此例中为：166（字节）。控制数据块的

长度通过公式“2 x 插槽数 + 4”进行计算。

• block_ID：此处输入数字 196。 
• 版本：ET 200SP 使用控制数据记录 196 的版本 2。
• 次版本：ET 200SP 使用控制数据记录 196 的次版本 0。

控制数据记录 196 的组件（见上图）：

• slot_65_SP：该字节与 ET 200SP 机架中的服务模块相关。它将终止 ET 200SP 的背板总线。

• 从“slot_66_AL”开始，为已组态的 16 个 ET 200AL 模块：本文中的组态示例不会更改 STEP 
7 中的组态。字节“slot_66_AL”的值为“66”，字节“slot_67_AL”的值为“67”，字节

“slot_68_AL”的值为“68”，依此类推。

控制数据记录 196 的定义

为组态控制定义了包含插槽分配的控制数据记录 196。
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字节 组件 值 说明

0 block_length 例如，对于带 65 
个 ET-200SP 模块 
和 16 个 ET 200AL 
模块 
的 大组态，为 
166
（使用 DP 接口模块

时， 多带 33 个 
ET 200SP 模块和 
16 个 ET 200AL 模
块）

使用以下公式来计算数据记录

的长度：4 +“模块数量”× 2
 标头

 
 
 

1 块 ID 196 控制数据记录 196 的 ID
2 版本 2 控制数据记录 196 的版本 2
3 次版本 0 控制数据记录 196 的次版本 0
4 slot_1_BA-Send SP 模块 1 的实际插

槽

可能的值：

1 

在 ET 200SP 中集成 AL 模块

时，必须始终将模块“BA 
Send 1xFC”插入插槽 1。

SP 模块的

第 1 个插槽

已组态 SP 
模块 1 到实

际插槽的

分配
5 info_slot_1_BA-

Send
0 或 1 值“1”表示通过此模块打开新

的电位组。（不在此字节中进

行评估）
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6 slot_2 用于 SP 模块 2 的
实际插槽

可能的值：

2 到 65
（不是为 AL 模块保

留的 66 到 81）
0（如果已组态的

模块 2 不可用）

已组态的 SP 模块 2 可以插入

插槽 2 到 65 的任何一个实际

插槽（对于 DP 接口模块为插

槽 2 到 33）。 

插槽 66 到 81 用于 AL 模块

（带 DP 接口模块时为插槽 34 
到 49）。

SP 模块的

第 2 个插槽

已组态 SP 
模块 2 到实

际插槽的

分配

7 info_slot_2 1 值“1”表示通过此模块打开新

的电位组。 
 
必须始终在此字节打开新的电

位组，因为 BA-Send 不能打

开新的电位组。

8 slot_3 用于 SP 模块 3 的
实际插槽

可能的值：

2 到 65
（不是为 AL 模块保

留的 66 到 81）
0（如果已组态的

模块 3 不可用）

已组态的 SP 模块 3 可以插入

插槽 2 到 65 的任何一个实际

插槽（对于 DP 接口模块为插

槽 2 到 33）。 

插槽 66 到 81 用于 AL 模块

（带 DP 接口模块时为插槽 34 
到 49）。

SP 模块的

第 3 个插槽

已组态 SP 
模块 3 到实

际插槽的

分配

9 info_slot_3 1 值“1”表示通过此模块打开新

的电位组。 
 
.

: :
 

: : :
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132 slot_65 用于 SP 模块 65 的
实际插槽

可能的值：

2 到 65
（不是为 AL 模块保

留的 66 到 81）
0（如果已组态的

模块 65 不可用）

已组态的 SP 模块 65 可以插入

插槽 2 到 65 的任何一个实际

插槽（对于 DP 接口模块为插

槽 2 到 33）。 

插槽 66 到 81 用于 AL 模块

（带 DP 接口模块时为插槽 34 
到 49）

SP 模块的

第 65 个插

槽

已组态 SP 
模块 65 到
实际插槽

的分配

 

133 info_slot_65 0 或 1 值“1”表示通过此模块打开新

的电位组（在此插槽中不对该

值进行评估）。

134 slot_66 用于 AL 模块 1 的
实际插槽

可能的值：

66 到 81
（不是为 SP 模块保

留的 1 到 65）
0（如果已组态的 
AL 模块 1 不可用）

已组态的 AL 模块 1 可以插入

插槽 66 到 81 的任何一个插槽

（对于 PROFIBUS 为插槽 34 到 
49）。

 

AL 模块的

第 1 个插槽

已组态 AL 
模块 1 到实

际插槽的

分配

 

135 info_slot_66 - 预留

: :
 

: : :

164 slot_81 用于 AL 模块 16 的
实际插槽

可能的值：

66 到 81
（不是为 SP 模块保

留的 1 到 65）
0（如果已组态的 
AL 模块 16 不可

用）

已组态的 AL 模块 16 可以插入

插槽 66 到 81 的任何一个插槽

（对于 DP 接口模块为插槽 34 
到 49）。

AL 模块的

第 16 个插

槽

已组态 AL 
模块 16 到
实际插槽

的分配

 

165 info_slot_81 - 预留

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

4114 编程和操作手册, 11/2022



规则

• 如果使用“BA Send 1xFC”模块，则必须将此模块插入插槽 1。
• 将 ET 200SP 模块插入插槽 2 到 65（对于 DP 接口模块为插槽 2 到 33）。

• 将 AL 模块插入插槽 66 到 81（对于 DP 接口模块为插槽 34 到 49）。

• 如果使用 ET 200 AL 模块对 ET 200SP 进行扩展，则第 1 个 AL 模块通常在控制数据记录

的字节 134 和 135 中编码，第 2 个 AL 模块在控制数据记录的字节 136 和 137 中编码，

依次类推。即使 SP 模块未占用所有的 SP 插槽，也同样如此。未分配的 SP 插槽通过值“0”
进行编码。

错误消息

如果在写入控制数据记录 196 时发生错误，则将返回以下错误消息：

表格 1-226 错误消息

错误代码 含义

16#80A2 第 2 层发生 DP 协议错误。指示由于系统原因，某条数据记

录尚未确认。

16#80B1 长度无效；数据记录 196 中的长度信息不正确。

16#80B5 未分配组态控制参数。 
16#80B2 插槽无效：所组态的插槽尚未分配。

16#80B8 参数错误；模块显示无效参数。

16#80C5 DP 从站或模块不可用。指示由于系统原因，尚未确认数据

记录。

带有 AL 模块的 ET 200SP 的回读数据记录 197
可以使用回读数据记录 197 对带有 AL 模块的 ET 200SP 的实际组态进行检查。

数据记录 197 很大程度上对应于不带 AL 模块的 ET 200SP 的回读数据记录 197；然而，当

另外需要对其它 AL 模块进行编码时，它将变得更长。

每个模块在数据记录中占用两个字节。数据记录中每两个字节的位置都对应于 STEP 7 原始

组态中的一个模块。
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在下图中： 
• 组件“status_slot_1”和“reserve_1”（数据记录中的字节 4 和 5）对应 STEP 7 组态中插入插

槽 1 的模块

• “status_slot_2”和“reserve_slot_2”（字节 6 和 7）对应插槽 2 中的模块，

• “status_slot_3”和“reserve_slot_3”（字节 8 和 9）对应插槽 3 中的模块

• 依此类推。

下列数据记录是针对 65 个 SP 模块和 16 个 AL 模块的组态而构建的。因此，值“166”在数据

记录的“block_length”元素中显示。 
如果在 STEP 7 中组态带有较少 AL 模块的 ET 200SP，数据块会变短。 
如果在组态中使用的 SP 模块较少，则不会影响数据记录 197 的长度（使用 ET 200AL 模块对 
ET 200ASP 进行扩展）。

回读数据记录 197 的“reserve_x”组件将被保留，以供将来的应用使用。 
可以为回读数据记录的组件选择任意名称（例如“status_slot_1”）。

下图显示读取带有 AL 模块的 ET 200SP 实际组态的回读数据记录 197 的开头部分。

图中没有显示组件“status_slot_7”至“reserve_81”（带有 PN 接口模块的 ET 200SP 的 大组态）

或“status_slot_7”至“reserve_slot_49”（带有 DP 接口模块的 ET 200SP 的 大组态）。
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“status_slot_x”的含义如下：

• status_slot_x 中的值“1”表示模块 x 已插入正确的插槽

• 值“0”则表示其它所有可能（模块错误，空插槽，基座单元盖）。

下图显示了反馈数据记录 197 的一部分，该记录用于读取带有 AL 模块（和 PN 接口模块）的 
ET 200SP 实际组态。一直到插槽 65，插入的都是 ET 200SP 模块，然后插入 AL 模块。例如，

字节“status_slot_66_AL”的值“1”表示第一个 AL 模块在设备中实际可用并且已插入了正确的

插槽。

读取反馈数据记录 197
通过指令 RDREC，可从 ET 200SP 中读取反馈数据记录 197。RDREC 异步运行。如果在启动 
OB 中调用 RDREC，则必须使用循环多次调用该指令，直到输出参数“BUSY”或“DONE”表示数

据记录已经读取。

更多信息和示例 
有关组态控制的具体示例，请参见“应用程序描述 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)”。
如需了解关于 ET 200SP 的更多信息，请参见手册 IM 155-6 PN (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/73184046) 和 IM 155-6 DP (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/73098660)。
如需获得关于 ET 200AL 的更多信息，请单击此处 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/89254863)。
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参见

ET 200SP 的组态控制 (页 4104)
ET 200AL 的组态控制 (页 4152)

使用 ET 200AL 模块扩展 ET 200SP

简介

ET 200SP 是一种可在控制柜内安装的分布式 I/O 系统。

该系统可以通过防护等级达 IP65/67 的 ET 200AL 系列模块进行扩展。ET 200AL 模块可以现

场安装，比如安装在电机上。 

插槽规则

以下规则适用于在带接口模块的 ET 200SP 中使用 ET 200AL 模块：

• 如果 ET 200SP 使用 ET 200AL 模块进行扩展，则“BA-Send 1xFC”模块必须插在 ET 200SP 
的插槽 1 中。

• 组态的 ET 200AL 模块间的不能留有空隙。

以下操作过程详细介绍了在带有接口模块的 ET 200SP 中 ET 200AL 模块的应用。

以下不同规则适用于在带有 CPU 的 ET 200SP 中使用 ET 200AL 模块：

• “BA-Send 1xFC”模块可位于 ET 200SP CPU 的第 2 个到第 4 个插槽中。

• CM DP 通信模块可作为 CPU 的子模块插入，但将占用第 2 个插槽。

操作步骤 
要组态一个带有 ET 200AL 模块的 ET 200SP（带有接口模块），请按以下步骤操作：

1. 将 ET 200SP 系列中的一个接口模块（PROFINET 或 PROFIBUS）拖拽到网络视图。

2. 转到设备视图。为此，可以单击刚才插入的模块的图标。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

4118 编程和操作手册, 11/2022



3. 将模块“BA Send 1xFC”插入 ET 200SP 的插槽 1。 
现在，STEP 7 为 ET 200AL 模块生成一个带有 16 个插槽的 ET-Connection 机架（下图）。 
ET-Connection 机架是一种虚拟机架，用来设置所连 ET 200AL 模块的顺序。 
插槽上方显示问号是因为还未将 ET 200AL 模块连接至 BA-Send。
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4. 从硬件目录（ET 200SP 文件夹中的子文件夹 ET 200AL）中，选择要连接至 ET 200SP 的第一
个 ET 200AL 模块：将该模块拖放到 ET 连接机架的第一个插槽内。
STEP 7 会在该模块与“BA-Send 1xFC”模块之间生成一条线，并且分配插槽 66 到 81（如下
图）。 
如果组态带 DP 接口模块的 ET 200SP，STEP 7 将为 ET 200AL 模块分配插槽 34 到 49。
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5. 现在，将其它所有 ET 200AL 模块拖拽到 ET-Connection 机架的空闲插槽中。
STEP 7 将在各个 ET 200AL 模块间自动插入 ET-Connection（绿圈）。
在下面的组态中，五个 ET 200AL 模块成串联连接。

6. 完成 ET 200SP 的组态：将所有 ET 200SP 模块从硬件目录拖到 ET 200SP 的插槽中。 
在下图所示的组态示例中，插入五个 ET 200SP 模块：PN 接口模块插入插槽 0，“BA-Send 1xFC”
模块插入插槽 1，两个输入模块分别插入插槽 2 和 3，服务器模块插入插槽 4：
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参见

ET 200AL 的组态控制 (页 4152)
ET 200AL 分布式 I/O 系统 (页 4145)
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输出模块参数

替换值响应

替换值响应

在 ET 200SP 中，由 IO 控制器按插槽执行替换值响应。

相应输出根据其设置的替换值响应进行响应。

• "关闭"
• "输出替换值"
• "保留 后一个值"
在以下情况下会触发该替换值响应：

• IO 控制器处于 STOP 模式

• 控制器故障（连接中断）

• 固件更新

• 复位为出厂设置

• 同时移除多个 I/O 模块

• 禁用 IO 设备

• 站停止

– 服务器模块缺失

– 同时移除多个 I/O 模块

– 至少有一个 I/O 模块插入错误的 BaseUnit

说明

降低组态

如果降低 ET 200SP 的组态并将组态下载到 CPU，那么那些不再组态但仍存在的模块

将保留其原始的替换值响应。 在 BaseUnit BU...D 或接口模块上的电源电压关闭之前，

始终适用。
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输入模块参数

数字输入模块的参数

电源电压 L+ 缺失的诊断

启用对电源电压 L+ 缺失或不足的诊断。

接地短路诊断   
如果执行器电源接地短路，则启用该诊断。

① 编码器电源

② 短路
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对 L+ 短路诊断   
如果编码器电源对 L+ 短路，则启用该诊断。

① 编码器电源

② 短路

断路诊断

如果与编码器连接的线路断路，则启用诊断。

操作模式

判断通道是启用还是禁用。

脉冲扩展（仅高性能型模块）   
脉冲扩展是一种改变数字量输入信号的功能。 数字量输入处的脉冲会至少扩展到组态的长

度。 如果输入脉冲已经超出组态的长度，则脉冲不会改变。
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只要输入信号的状态改变且该通道没有激活脉冲扩展，脉冲扩展就可以启动。 

左侧模块的电位组/新电位组

指定 I/O 模块是位于带有供电电压馈入（新电位组）的占位单元上，还是位于不带供电电压

馈入（在这种情况下属于左侧模块的电位组）的占位单元上。 

模拟量输入模块的参数

电源电压 L+ 缺失        
如果电源电压 L+ 缺失或不足，则启用该诊断。

基准结 (AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF)
带有内部温度传感器 (BU..T) 的 BaseUnit 或 I/O 模块的通道 0 可用作基准结，前提是这已组

态为“热敏电阻 Pt100 气候范围（摄氏度）”。

下面显示了可能的参数分配（另请参见有关参考通道模式的信息 (页 4129)）：

表格 1-227 RTD 通道

设置 说明

无参考通道操作 通道 0 的温度值可用作模块级参考值，前提是相应分配了其它通道的

参数。 
组 x 的参考通道 该通道用作组 x 的基准结温度的发送方。通过接口模块进行分发。

表格 1-228 TC 通道

设置 说明

模块的参考通道 相应的 TC 通道将同一模块的通道 0 用作基准结温度。 这必须设置为

“热敏电阻 Pt 100 气候范围（摄氏度）”和“无参考通道操作”，否

则将触发基准结诊断。

内部基准结 基准结温度由 BaseUnit 上的内部温度传感器读取。BaseUnit 类型错误

时触发基准结诊断。

组 x 的参考通道 通过设置“TC”（热电偶...），该通道将用作组 x 的基准结温度的接收方。

固定参考温度 不进行温度补偿。在假定基准结温度为 0 °C 的情况下执行线性化处理。
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上溢

如果测量值超出上溢范围，则启用该诊断。

下溢

如果测量值低于下溢范围，则启用该诊断。

断路

在模块无电流流过或流过的电流过低，以致无法在相应的已组态输入上测量时启用诊断。

滤波

各种测量都使用数字滤波进行滤波处理。滤波可分 4 个阶段进行设置，因此滤波因子 k 乘以 
I/O 模块的周期时间即为滤波器的时间常量。滤波越大，滤波器的时间常量就越大。

下图显示了各个滤波因子的步响应（取决于模块周期数）。

图 1-149 使用 AI 4×RTD/TC 2‑/3‑/4‑wire HF 进行滤波处理

干扰频率抑制

通过模拟量输入模块，抑制由所使用的交流电压网络频率引起的干扰。

交流电网的频率可能会干扰测量值，尤其会影响较小的电压范围内和使用热电偶时的测量值。

此参数可用于定义系统的主要功率频率。
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硬件中断限值

如果违反上限 1/2 或下限 1/2，那么模块将触发硬件中断。

下面是选择限值 1 和 2 的一些示例。

下限 1/2
指定一个阈值，当低于该阈值时将触发硬件中断。

上限 1/2
指定一个阈值，当高于该阈值时将触发硬件中断。

左侧模块的电位组/新电位组

指定 I/O 模块是位于带有供电电压馈入（新电位组）的 BaseUnit 上，还是位于不带供电电压

馈入（在这种情况下属于左侧模块的电位组）的 BaseUnit 上。 

温度系数（测量型热电阻） 
温度系数的校正因子（α 值）用于定义温度上升 1 °C 时，特定材料阻值对应的变化范围。

温度系数取决于材料的化学成分。在欧洲，每个传感器类型只使用一个值（默认值）。

其它值则是便于设置传感器特定的温度系数以及提高准确度。
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参见

AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF 的特殊功能 (页 4136)

关于参考通道模式的信息

当一个通道向站的其它通道发送参考温度时，ET 200SP 的一个 RTD/TC 模块在参考通道模式

下工作。 在使用热电偶测量时，接收通道使用参考温度进行温度补偿。

热电偶的结构与使用

热电偶由两根以不同金属或金属合金制成的导线组成，两根导线的末端焊接在一起。 焊接

处被称为测量点。

两根导线的另一端是开放的。 这一端被称为基准结。

两根金属/金属合金导线之间的测量点处会出现热电压，此电压取决于测量点处的温度。 基
准结处还会出现其它热电压（例如，从热电偶线转换为铜线），使实际测量值失真并需要补

偿。 基准结温度 0 °C 不需要补偿。

补偿基准结温度有多种方法：

• 固定参考温度： 通过冰浴，将基准结永久设置为特定的温度，例如 0 °C（不需要补偿）。

• 内部基准结： 基准结位于插入了模拟量模块的 BaseUnit 的内部。 如果选择“内部基准结”

补偿类型，则必须使用集成了温度测量的 BaseUnit 来补偿基准结温度。 这些 BaseUnit 具
有指定的“BU..T”。 模块记录基准结上的温度，并使用此温度确定测量点处的实际温度。 

• 组 x 的参考通道： 外部热敏电阻记录组 x（站内的通道组）基准结上的温度。 可以确定

相应测量点处的实际温度作为结果。 每个组均需要一个外部热敏电阻。 每个热敏电阻连

接到模拟量模块的一个通道。 这些通道被称为发送方（对于基准结上的温度）。

操作模式和设置在“站范围参考温度分布”部分有详细说明。 
• 模块的参考通道： 操作模式可使用“组 x 的参考通道”进行比较。 可以将外部热敏电阻

连接到模块的通道 0 以测量基准结上的温度。 同一个模块的其它通道使用此参考温度进

行温度补偿。

操作模式和设置在“站范围参考温度分布”部分有详细说明。

有关热电偶结构与操作模式的信息，请参见“模拟值处理 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67989094)”手册。
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站范围参考温度分布

可以使用通道（参考温度的发送方）上的热敏电阻记录基准结 x 处的温度并将其发送到站内

的其它通道（接收方）。 所有接收基准结 x 处温度的通道构成组 x。
对于每个组，将参数只分配给一个作为参考温度发送方的通道。

① 基准结上的热敏电阻

② 通道记录基准结上的温度并将其发送到站内的其它通道（组 x 的发送方）。 温度值

用于补偿基准结温度。

③ 组 x 的通道接收基准结上的温度（接收方）

作为参考通道（组 1 的发送方）的通道的参数分配

下面以组 1 为例描述了参数分配：

1. 在 STEP 7 中打开项目

2. 在设备视图(Device view) 中选择所需的模拟量模块 (RTD/TC)。
3. 然后选择要用作基准结温度发送方的通道。 

需要进行下列设置：
“测量类型”： “热敏电阻”，例如“热敏电阻（4 线制连接）”
“测量范围”： “Pt 100 气候范围”
“温度单位”： “摄氏度”
“基准结”： “组 1 的参考通道”

下图显示了参数分配情况。
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使用这种方法组态的通道（热敏电阻测量类型）用作组 1 的参考通道，并将测得的温度发送

给组态为组 1 接收方的所有通道（热电偶测量类型）。 
在下一部分，将会介绍如何为充当组 1 接收方的通道分配参数。 

作为组 1 接收方的通道的参数分配

下图显示了接收组 1 基准结处温度的通道的参数分配。

需要进行下列设置：

• “测量类型”： “热电偶”

• “基准结”： “组 1 的参考通道”
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模块范围参考温度分布

可以使用模块的通道 0 记录基准结上的温度，并使用此模块的通道 1、2、3...的温度值。 记
录的温度值不发送到站内其它模块的通道（无参考通道模式）。

① 基准结上的热敏电阻

② 记录基准结上温度的通道，“基准结”参数： “无参考通道模式”

③ 对于使用热电偶的测量，同一模块的通道使用温度值补偿基准结温度，“基准结”

参数： “模块的参考通道”

作为模块参考通道的通道 0 的参数分配

下图显示了模块的通道 0 的参数分配，该通道用于记录基准结上的温度：

需要进行下列设置：

• “测量类型”： “热敏电阻”，例如“热敏电阻（4 线制连接）”

• “测量范围”： “Pt 100 气候范围”
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• “温度单位”： “摄氏度”

• “基准结”： “无参考通道模式”

通道的参数分配，该通道使用通道 0 作为参考通道

下图显示了通道的参数分配情况，该通道使用此模块的通道 0 作为温度补偿的参考通道。 

使用通道 0 补偿基准结温度的模块的通道需要进行以下设置：

• “测量类型”： “热电偶”

• “基准结”： “模块的参考通道”

参见

模拟量输入模块的参数 (页 4126)

有关过采样功能的信息

高速模拟量模块 (HS) 可用于满足对性能和速度的较高要求。 与标准 (ST) 模拟量模块相比，

这些 HS 模拟量模块的一大特点就是可以大幅缩短循环时间。 为实现此目的，输入和输出模

块都配备了吞吐时间和转换时间极短的组件。 此外，整个模块架构的设计也支持更快地处

理信号。 
HS 模拟量模块可以同时转换测量值和输出值的输出。 模块中的每个通道都有自己的 A/D 或 
D/A 转换器。 这意味着循环时间基本上就是转换时间，而与所激活的通道数量无关。 无论

是模拟量输入模块，还是模拟量输出模块都是如此。 也就是说，HS 模块可用于快速等时同

步模式中。
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除等时同步模式外，HS 模拟量模块还提供非等时同步（自由运行）模式的优势。 由于快速

处理过程信号，HS 模拟量模块还能够更快地检测过程值的更改，并使用相应的程序块响应

这些事件（例如硬件中断或循环中断组织块）。 

等时同步模式

等时同步模式是指以下同步耦合：

• 通过分布式 I/O 同步耦合信号采集和输出 
• 通过 PROFIBUS 或 PROFINET 同步耦合信号传输 
• 使用 PROFIBUS 或 PROFINET 的恒定总线循环时间同步耦合程序处理。 
这样，系统将以固定时间间隔对输入信号进行采集、处理并输出输出信号。 采用等时同步

模式可确保所定义的固定过程响应时间，以及通过分布式 I/O 进行等效同步的信号处理。 
在所组态的等时同步模式中，总线系统和 I/O 模块将同步运行。 同时将输入和输出数据传输

到 CPU 的“等时同步任务”中。 因此，循环的数据始终一致。 过程映像的所有数据在逻辑

和时间上全部一致。 因此，由于采集到过期值而造成的用户程序抖动几乎不可能发生。

由于所有过程都可以定时进行精准重复执行，因此可以完美实现快速过程操作。 等时同步

模式不但可以大幅提高控制质量，同时还进一步提高了生产制造的精准度。 与此同时还大

大降低了过程响应时间发生波动的可能性。 由于采用了按固定时间进行处理操作，从而缩

短了设备的循环时间。 循环时间的缩短又进一步提高了系统的处理速度，同时还极大降低

了生产成本。 

过采样

在模拟量输入或输出模块中使用过采样功能需要组态等时同步模式。

对于模拟量输入模块，所设定的发送时钟将分为多个时间相等的子循环。 发送循环可分为 2 
到 16 个子循环。 每个子循环在测量值中读取。 读入的数据循环测量值在下一个发送时钟

内复制到接口模块 (IM)，然后 CPU 在一个时钟后对这些数据进行处理。

对于模拟量输出模块，所设定的发送时钟将也分为多个时间相等的子循环。 发送循环可分为 2 
到 16 个子循环。 每个子循环都将返回一个输出值。 输出值将在同一个发送时钟内由 CPU 复
制到接口模块中，并在下一个发送时钟内将这些值写入过程操作。

读入值和输出值在模拟量模块的用户数据中传输。 模块的地址空间通过这种方式从每个通道 2 
个字节的用户数据扩展到每个通道 16 x 2 个字节的用户数据（具有 16 个子循环）。 如果将

发送时钟分成不到 16 个子循环，在输入过程中为未使用的地址分配错误值 0x7FFF。 对于

输出，将忽略未使用地址的值。

因为子循环必须在一个发送时钟内，所以过采样需要一个额外的时钟将数据复制到接口模块，

这不同于等时同步模式的 3 循环模型。 从而形成了 5 循环模型。
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① 发送时钟分为用于记录测量值的多个子循环（在这种情况下： 10 个子循环）

② 将测量值复制到 IM 中
③ 处理测量值并确定输出值

④ CPU 将输出值复制到 IM 中
⑤ 将输出值写入过程操作中

利用过采样提高采样率

由于组态的模块原因，IO 设备具有 短的可能更新时间。 在这段更新时间内，向 PROFINET 
IO 系统中的 IO 设备/IO 控制器提供一次新数据。

对于 I/O 设备中单个标准模块的通道，适用以下几条： 短的更新时间（“采样率”）正好

是一个发送时钟。

如果要缩短标准模块通道的更新时间，则必须缩短发送时钟。 由于所涉及组件的属性和 I/O 
系统结构的原因，只能缩短到一定程度（例如，缩短到 0.25 ms）。

但具有过采样功能的模块还可进一步缩短其通道的更新时间，同时无需缩短整个 IO 设备的

发送时钟。 
将发送时钟分成多个时间相等的子循环可以按更高的采样率进行更快的处理。

示例

在实际应用中，根据所使用的模块，当等时同步系统仅使用一个特定的发送时钟（例如 1 ms）
且需要对过程值更快地采样时，才使用过采样功能。 例如，通过使用过采样功能以及将发

送时钟分为 4 个子循环，可通过 250 µs 的间隔对过程值进行采样。 

组态过采样

在使用的 I/O 设备中启用“等时同步模式”(Isochronous mode) 选项并设置相应的参数（“发

送时钟”等）。 
对于分布式模拟量输入模块（例如 AI 2xU/I 2,4-wire HS），可以使用“采样率”(Sampling 
rate) 参数指定子循环数目。

对于分布式模拟量输出模块（例如 AQ 2xU/I HS），可以使用“采样率”参数指定子循环数目。 
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例如，对于 1 ms 的发送时钟，如果将“采样率”(Sampling rate) 组态为 4 个“值/循环”，则

发送时钟分为 4 个子循环，并以 250 µs 的时间间隔采样过程值。 

参考

有关更多信息，请参见高速模拟量模块的手册和模拟值处理 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67989094)功能手册。

AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF 的特殊功能

使用 Cu10 传感器  
• 在参数分配中选择“3 线制热敏电阻”和“Cu10”。
• 使用 3 线制连接技术来连线 Cu10 传感器。

• 运行期间，会在内部自动补偿缺失测量线的线阻。

说明

要确保对 Cu10 进行 佳线缆补偿，请注意以下方面：

• 线阻和测量电阻的总和不得超过 31 Ω。

• 如果希望使用的温度范围上限超过 312 °C，则线阻不应超过 8 Ω。 
示例： 线芯横截面积为 0.5 mm2 的 200 米长铜缆的电阻大约为 7 Ω。横截面积越小，可
允许的电缆长度也越短。

使用 PTC 电阻

PTC 适用于温度监控，或适合用作复杂驱动器或变压器线圈的热敏保护设备。

• 在参数分配中选择“2 线制电阻”和“PTC”。
• 使用 2 线制技术连接 PTC。
• 使用符合 DIN/VDE 0660 第 302 部分的类型 A PTC 电阻（PTC  热敏电阻）。

• 如果启用了“上溢/下溢”诊断，则将针对电阻值 < 18 Ω 的情况生成“下限违例”诊断，

显示出现一个短路。

• PTC 电阻的传感器数据：
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表格 1-229 使用 PTC 电阻

属性 技术规范 说明

转换点 对升温的响应

< 550 Ω 额定范围：

• SIMATIC S7：位 0 = "0"，位 2 = "0"（在 PII 中）

550 Ω 至 1650 Ω 预警告范围：

• SIMATIC S7：位 0 = "0"，位 2 = "1"（在 PII 中）

< 1650 Ω 响应范围：

• SIMATIC S7：位 0 = "1"，位 2 = "0"（在 PII 中）

对降温的响应

< 750 Ω 响应范围：

• SIMATIC S7：位 0 = "1"，位 2 = "0"（在 PII 中）

750 Ω 至 540 Ω 预警告范围：

• SIMATIC S7：位 0 = "0"，位 2 = "1"（在 PII 中）

< 540 Ω 额定范围：

• SIMATIC S7：位 0 = "0"，位 2 = "0"（在 PII 中）

(TNF-5) °C
(TNF+5) °C
(TNF+15) °C
测量电压 
PTC 的电压

大 550 Ω
小 1330 Ω
小 4000 Ω
大 7.5 V 

RRT= 额定响应温度
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• 在过程映像输入 (PII) 中通过 SIMATIC S7 分配

图 1-150 在过程映像输入 (PII) 中分配 

• 编程注意事项

说明

只有位 0+2 与过程映像输入中的评估相关。 可使用位 0+2 来监视温度，例如，电机的温

度。

过程映像输入中的位 0+2 没有锁存功能。 分配参数时，需要考虑相关因素，例如，电机

是在受控方式下启动（通过确认）。

位 0+2 决不能同时设置，而是以连续方式进行设置。

出于安全考虑，请始终评估 AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF 的诊断条目，这是因为在拔出 I/O 
模块时、I/O 模块的电源电压发生故障时或测量线出现断路或短路时将不能进行任何测量。
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示例

下图显示温度变化及关联的转换点。 

参见

模拟量输入模块的参数 (页 4126)
应了解可扩展的测量范围的哪些方面 (页 4139)

应了解可扩展的测量范围的哪些方面

可扩展的测量范围

可扩展的测量范围是模拟量输入模块（例如 ET 200SP 模块“AI 8xRTD/TC 2 线制 HF”）的温度

测量范围的一部分。. 
在此部分中，测量值的精度可能更高，类似于允许更详细地查看子部分的放大镜。

可扩展的测量范围受以下测量类型的支持：

• 热电阻 (RTD) 标准

• 热电偶
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可扩展的测量范围不可用于以下测量类型：

• 电压

• 电阻

• 热敏电阻（气候型）

可扩展的测量范围的位置和精度

可扩展的测量范围的位置和精度可以设置（扩展）：

• 位置：   可扩展的测量范围可以移到整个标准测量范围上。 这样就可以为要求更高精度

的应用选择温度范围。 
例外： 可扩展的测量范围无法移至标准测量范围上溢或下溢的位置 (Clipping).。
使用“测量范围中心点”参数选择可扩展的测量范围的位置（请参见下图）。

• 精度：  可以设置以下各值：

– 2 个小数位 (0.01 ℃)
– 3 个小数位 (0.001 ℃)
使用“测量范围精度”参数设置精度（请参见下图）。

参数分配示例

下图显示了 ET 200SP 模块“AI 8xRTD/TC 2、3、4 线制 HF”的参数分配。  
在 STEP 7 中，可以通过“常规 > AI 4 > 输入 > 通道 0 到通道 l 3”(General > AI 4 > Inputs > 
Channel 0 to channel 3) 在属性框中找到属性。
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导线电阻：

仅当选择“热敏电阻（2 线制端子）”(Thermal resistor (2-wire terminal)) 测量类型时，上述

参数分配中的“导线电阻”参数才会启用。 
在此处输入热敏电阻的连接电缆的电阻值。 例如，横截面积为 0.5 mm2 的 200 m 长铜质电

缆的电阻值为 7 欧姆。

测量范围精度：

在上述参数分配中，选择了精度 0.01 °C（测量范围精度保留“2 位小数”）。

测量范围中心点：

测量范围中心点被设置为 500 °C。 
在精度为 0.01 °C 时，此结果在可扩展的测量范围中为 174.88 °C 到 825.11 °C。 
在精度为 0.01 °C 时，可扩展的测量范围覆盖 650.23 °C。
大值（可扩展的测量范围）：

该值代表可扩展的测量范围的上限。 在上述示例中为 825.11 ℃。 
该值由 STEP 7 计算（在精度为 0.001 °C 时，上限为 532.511 °C，请参见下图）。 

小值（可扩展的测量范围）：

该值代表可扩展的测量范围的下限。 在上述示例中为 174.88 ℃。 
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该值由 STEP 7 计算（在精度为 0.001 °C 时，下限为 467.488 °，请参见下图）。

更高的精度：

下图显示了精度为 0.001 °C 时的参数分配（否则与上图中的示例相同）：

在精度为 0.001 °C 时，可扩展的测量范围是 467.488 到 532.511 °C 并覆盖 65.023 °C（精

度为 0.01 °C 时测量范围的十分之一）。

精度为 0.1 °C 时的标准测量范围

下表显示了“Pt 100”类型热敏电阻的标准测量范围，值以摄氏度为单位。

以 °C 为单位的 Pt 100 标
准值

（1 位数字 = 0.1 °C）

十进制值 十六进制值 范围

> 1000.0 32767 7FFF 上溢

1000.0
:
850.1

10000
:
8501

2710
:
2135

超出

范围

850.0
:
-200.0

8500
:
-2000

2134
:
F830

额定范围

-200.1
:
-243.0

-2001
:
-2430

F82F
:
F682

低于范围

< -243.0 -32768 8000 下溢

标准测量范围是可扩展的测量范围的基础。 
可以在额定范围内设置测量范围中心点（-200 °C 到 850 °C，请参见上表）。 
对于低于和高于设定的测量范围中心点的温度，可以得到精度更高的测量值。 
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这个围绕测量值中心点的范围宽度取决于选定的精度。

可扩展的测量范围 0.01 °C 和 0.001 °C 精度

可扩展的测量范围通过以下值范围进行标识：

可扩展的测量范围 测量范围精度

（以 °C 为单位的值）

十六进制值

2 个小数位 3 个小数位

上溢 > 325.11 > 32.511 7FFF
上限 325.11 32.511 7EFF
测量范围中心点 0 0 0
下限 325.11 -32.511 8100
下溢  < -325.11 < -32.511 8000

可扩展的测量范围的 大值和 小值取决于选定的精度：

• 2 个小数位 (精度为 0.01 ℃）：

上限比设定的测量范围中心点高 325.11 °C。
下限比设定的测量范围中心点低 325.11 °C。
这表示可扩展的测量范围是 650.22 °C，对称分布于测量范围中心点两侧。

• 3 个小数位 (精度为 0.001 ℃）：

上限比设定的测量范围中心点高 32.511 ℃。

下限比设定的测量范围中心点低 32.511 ℃。

这表示可扩展的测量范围是 65.022 ℃，对称分布于测量范围中心点两侧。

温度计算

通过将从模块接收的值添加到测量访问中心点，计算温度值。

示例：

• 您已设定了测量范围中心点 500 °C（请参见“参数分配示例”部分的示例）。 对于精度，

请选择“2 个小数位”(2 decimal places)。
• 从模块中接收 S7 格式的十六进制值“0100”：

位

15
位

14
位

13
位

12
位

11
位

10
位

9
位

8
位

7
位

6
位

5
位

4
位

3
位

2
位

1
位

0
0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0
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• 十六进制值“0100”对应于十进制值 256。 
• 由于您选择了精度 0.01 °C，数字 256 将对应于温度值“2.56 °C”。
• 现在添加 500 °C 和 2.56 °C 并获取测量值 502.56 °C。

可扩展的测量范围在标准测量范围内

① 含有 2 个小数位的可扩展的测量范围（采用 S7 格式的温度值）。

② 含有 3 个小数位的可扩展的测量范围（采用 S7 格式的温度值）。

③ 截断至标准测量范围上溢限值的可扩展的测量范围 ("Clipping")。
模块返回的测量范围中心点（例如 750 °C）与测量值之和不得超过标准测量范围

大值。 因此，在上例中，模块可以返回的 大值为 250 °C

Clipping
STEP 7 限制可扩展的测量范围 大值，使模块可以返回的测量值中心点与 大测量值之和

不超过标准测量范围 大值。 同样，STEP 7 也限制可扩展的测量范围 小值。
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参见

AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF 的特殊功能 (页 4136)

1.6.3.6 ET 200AL

ET 200AL 分布式 I/O 系统

SIMATIC ET 200AL
ET 200AL 分布式 I/O 系统是一个可扩展的、高度灵活的分布式 I/O 系统，用于通过现场总线

将过程信号连接到中央控制设备。

特性

• 连接 PROFINET、PROFIBUS 或集成到 ET 200SP / ET 200SP CPU 中
• 一个 ET 200AL 上 多有 32 个模块

• 集成到 ET 200SP / ET 200SP CPU 中：一个 ET 200AL 多可连接 16 个 AT 模块

• 通过 ET-Connection 连接模块

• 可以在空间上分开安装

• 模块宽带为 30 和 45 毫米

• 防护等级为 IP65/IP67
• 适合 -25 到 +55 °C 的温度，加速度 高可达 5 g。
• 可以在所有位置安装

• 对电缆和连接进行颜色编码
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• 兼容 CA 的接口标签

• 集成了 PROFIenergy
• 组态控制

• 使用 M8 和 M12 连接系统连接传感器和执行器

应用领域

SIMATIC ET 200AL 分布式 I/O 系统尤其适用于紧凑的空间，移动的应用以及组装和处理技术。

借助其可扩展的结构，用户可以根据自己的现场需求精确自定义具体组态。

SIMATIC ET 200AL 分布式 I/O 系统提供 IP65/IP67 类型的保护，适合在机器或组装线上进行

分布式使用。

结构

SIMATIC ET 200AL 分布式 I/O 系统由以下组件构成：

• 接口模块 (PROFINET/PROFIBUS)
• 数字量和模拟量 I/O 模块：

• 通信模块

在接口模块后面，可以组态 2 条线路 (ET-Connection)，每个具有 16 个模块。

此外，也可以在带有 BusAdapter BA-Send 1xFC 的 SIMATIC ET 200SP 分布式 I/O 系统中组态

一条带有 16 个 I/O 模块的线路。

ET‑Connection 背板总线被设计为一条电缆。这样就可以在模块间留出 远 10 米的空间距离。
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组态示例

下图显示了带有 PROFINET 接口模块的 SIMATIC ET 200AL 分布式 I/O 系统的组态示例。

① 接口模块 (PROFINET)
② 数字量输入/数字量输出模块

③ 数字量输入模块

④ 模拟量输入模块

⑤ 通信模块

⑥ PROFINET 电缆

⑦ 电源电缆

⑧ ET-Connection 线路

⑨ 密封盖

图 1-151 ET 200AL 的组态示例

参见

使用 ET 200AL 模块扩展 ET 200SP (页 4118)
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组态 ET 200AL

简介

ET 200AL 是一种防护等级为 IP65/67 的分布式 I/O 系统。因此，它可以用于现场，例如电机

旁边（不需要控制柜）。

此系统包含接口和通信模块，以及输入和输出模块。

ET 200AL 有两种使用方式：

1. 作为 I/O 设备或 DP 从站：其系统接口模块连接到现场总线（PROFINET 或 PROFIBUS）和 CPU 
的 PN 或者 DP 接口。 

2. 作为 ET 200SP 的扩展：ET 200AL 模块通过“BA Send 1xFCare”模块连接到 ET 200SP（“混合
模式”）。 

下面几部分将介绍如何将 ET 200AL 组态为 I/O 设备或 DP 从站（使用方式 1）。 
有关使用方式 2，请参见“另见”下的链接。
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操作步骤 
按如下步骤在 STEP 7 中组态 ET 200AL：
1. 将 ET 200SP 系列中的一个接口模块（PROFINET 或 PROFIBUS）复制到网络视图中（从硬件目

录中进行拖放操作）。

2. 转到设备视图。双击刚刚插入的接口模块。 
设备视图中将显示接口模块和两个 ET-Connection 机架（如下图所示）。 
目前尚未分配插槽编号，因此插槽上显示问号。
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3. 现在从硬件目录（ET 200AL 文件夹）中选择各模块（输入、输出和通信模块）并将它们拖拽
至空闲插槽（蓝色轮廓，未显示）。 
多可以在每个 ET-Connection 机架上放置 16 个 ET 200AL 模块（如下图所示）。 

ET-Connection 机架是一种虚拟机架，用来设置所连 ET 200AL 模块的顺序。
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4. 现在将接口模块连接到两个 ET-Connection 机架。 
首先单击接口模块的 ET-Connection 接口，然后按住并拖拽一根线连接到任一 ET-Connection 
机架中首个模块的左侧 ET 连接处。 
对接口模块的第二个 ET-Connection 接口和第二个 ET-Connection 机架（如果使用）重复此
步骤。

5. 双击模块进入模块属性并设置模块参数。

规则

• 必须无间隙地组态 ET 200AL 模块。

• ET-Connection 机架的首个模块必须连接到接口模块。
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参见

ET 200AL 分布式 I/O 系统 (页 4145)

ET 200AL 的组态控制

工作原理

通过组态控制，可以使用用户程序更改 ET 200AL 的原始组态（通过 STEP 7 组态创建）并以

修改后的组态运行 ET 200AL。该组态不再需要 STEP 7：使用用户程序通知 ET 200AL 已组态

模块实际插入了哪个插槽。

此时，可使用控制数据记录 196 在此数据记录中，通过代码可指示实际组态中哪些模块缺

失或哪些模块所在的插槽与 STEP 7 组态的不同。组态控制对模块的参数分配没有影响（例如，

诊断报警的启用）。

然后，调用“WRREC”指令并使用它将数据记录写入 ET 200AL 的接口模块。

组态控制为用户提供了灵活性，只要实际组态不超过预设的 高组态（ 初使用 STEP 7 创
建），就可以改变 ET 200AL 的组态。  
下面几部分将介绍如何启用组态控制和如何构建 ET 200AL 所需的数据记录 196。

要求

已将 CPU 启动参数“比较预设组态与实际组态”(Compare preset to actual configuration) 设
置为“即使不一致也启动 CPU”(Startup even if mismatch)（默认设置）。同样为 ET 200AL 
各个模块的启动参数选择此设置。

启用组态控制

在接口模块属性的“模块参数 > 常规 > 组态控制”(Module parameters > General > 
Configuration control) 下，选择“通过用户程序启用设备重新组态”(Enable reconfiguration 
of device via user program)。这会激活组态控制。

控制数据记录 196 的结构

数据块的组态对应于通过 STEP 7 完成的 ET 200AL 的原始组态。 
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每个模块在数据记录中占用两个字节。数据记录中每两个字节的位置都对应于 STEP 7 原始

组态中的一个模块。

• 数据记录中的字节 4 和 5 对应原始组态中插槽 1 中的模块。

• 数据记录中的字节 6 和 7 对应原始组态中插槽 2 中的模块。

• 数据记录中的字节 8 和 9 对应原始组态中插槽 3 中的模块。

• 依此类推。

当前（实际）插槽通过分配给“Slot_x”字节的数字（通过它的值）进行指示：示例：

• 字节 6 中的值“2”表示将 初插入插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 2。
• 字节 6 中的值“3”表示将 初插入插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 3。
• 字节 6 中的值“4”表示将 初插入插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 4。
• 依此类推。

创建控制数据记录 196
下图显示了 ET 200AL 组态的控制数据记录 196 的一部分。 
以此组态为例：

• ET-Con1 插在“slot_1”中（固定设置）。两个 ET-Connection 子模块“ET-Con1”和“ET-Con2”
是 ET 200AL 接口模块的子模块。它们作为固定模块集成在 IM 模块中。无法单独插入它们。

• ET-Con2 插在“slot_18”中（固定设置）。

• 在此组态中，有 16 个 AL 模块连接到 ET-Con1（以下数据记录中的“slot_2”至“slot_17”）。

这是 大组态。 
• 在此组态中，有一个 AL 模块连接到 ET-Con2（“slot_19”）。然而，一共可以有 16 个 AL 

电子模块连接到 ET-Con2（和连接到 ET-Con1 一样）。

现在将通过用户程序重新组态 初通过 STEP 7 组态的 ET 200AL。
新组态具有以下特性：

• ET-Con1 插在“slot_1”中（固定设置）。

• 在修改的组态中，模块 2 也在插槽 2 中运行。

• 未使用模块 3。
• 模块 4 插在插槽 3 中。

• 模块 5 插在插槽 4 中。

• ET-Con1 上的其它模块未使用。
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• ET-Con2 插在“slot_18”中（固定设置）。

• ET-Con2 上的模块未使用。
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控制数据记录 196 的组成部分（定义见下面的“控制数据记录 196”部分）：

• block_length：注意此处控制数据记录的长度，此例中为：42（字节）。使用以下公式

来计算控制数据块的长度：2 x“模块数量”+ 4。
• block_ID：此处输入数字 196。此数字将数据记录标识为组态控制的数据记录。

• 版本：ET 200AL 使用控制数据记录 196 的版本 2。
• 次版本：ET 200AL 使用控制数据记录 196 的次版本 1。
• slot_1：ET-Connection 1 子模块始终插入 ET 200AL 的插槽 1 中。 
• reserve_1：该字节未使用（值为“0”）。

• slot_2：已组态模块 2 插入插槽 2 中（值为“2”）。

• reserve_2：该字节未使用（值为“0”）。

• slot_3：当前组态中不存在已组态模块 3（值为“0”）。

• reserve_3：该字节未使用（值为“0”）。

• slot_4：已组态模块 4 插入当前组态的插槽 3 中（值为“3”）。 
• reserve_4：该字节未使用（值为“0”）。

• slot_5：已组态模块 5 插入当前组态的插槽 4 中（值为“4”）。

• reserve_5：该字节未使用（值为“0”）。 
• slot_6：当前组态中不存在已组态模块 6（值为“0”）。

• reserve_6：该字节未使用（值为“0”）。

• slot_7：当前组态中不存在已组态模块 7（值为“0”）。

• reserve_7：该字节未使用（值为“0”）。

• 依此类推。

• slot_18：ET-Connection 2 子模块始终插入 ET 200AL 的插槽 18 中（值为“18”）。 
• reserve_18：该字节未使用（值为“0”）。

• slot_19：已组态模块 19 插入当前组态的插槽 19 中（值为“19”）。 
• reserve_19：该字节未使用（值为“0”）。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4155



ET 200AL 的控制数据记录 196
将包含插槽分配的控制数据记录 196 定义为用于组态控制。

字节 元素 值 说明

0 块长度（以字

节为单位）

例如，对于带有 5 个
模块的 ET 200AL 值
为

14

使用以下公式来计算数据记录

的长度：4 +（模块数量 × 2）
字节

 标头

 
 
 

1 块 ID 196 控制数据记录 196 的 ID
2 版本 2 控制数据记录 196 的版本 2
3 子版本 1 控制数据记录 196 的次版本 1
4 已组态模块 1

(ET-
Connection 
1)

1 ET-Connection 1 始终分配给

插槽 1（固定）。因此，必须

始终在字节 4 中输入值“1”。 

已组态模

块 1 (ET-
Connectio
n 1) 到实际

插槽 1 的分

配
5 为已组态模块 

1
保留

0 未使用

6 已组态模块 2 模块 2 的实际插槽

可能的值：

从 2 到模块的编号

（18 除外）

0（如果不存在已组

态模块 2）

已组态的模块 2 可插入从插槽 
2 到 34 的任何一个插槽中。

插槽 18 为 ET-Con2 预留。

如果未使用已组态模块，则该

字节值为“0”。

已组态模

块 2 到实际

插槽的分

配

7 为已组态模块 
2
保留

0 未使用
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8 已组态模块 3 模块 3 的实际插槽

可能的值：

从 2 到模块的编号

（18 除外）

0（如果不存在已组

态模块 2）

已组态的模块 3 可插入从插槽 
2 到 34 的任何一个插槽中。

插槽 18 为 ET-Con2 预留。

如果未使用已组态模块，则该

字节值为“0”。

已组态模

块 3 到实际

插槽的分

配。

9 为已组态模块 
3
保留

0 未使用

: : : : :
39 已组态模块 18

(ET-
Connection 
2)

18 如果 AT 模块连接在 ET-
Connection 2 上，则该子模

块始终分配给插槽 18。 
 

已组态模

块 18 (ET-
Connectio
n 2) 到实际

插槽 18 的
分配

40 为已组态模块 
18
预留

0 未使用

: : : : :
（字节 4 
到 70， 
不包括

字节 
39）

已组态模块 x 模块 x 的实际插槽

可能的值：

从 2 到模块的编号

（18 除外）

0（如果不存在已组

态模块 x）

已组态的模块 x 可插入从插槽 
2 到 34 的任何一个实际插槽

中。插槽 18 为 ET-Con 2 预留

（控制数据记录中的字节 39 
和 40）。

已组态模

块 x 到实际

插槽 y 的分

配

（字节 5 
到 71，
不包括

字节 
40）

为已组态模块 
x
预留

0 未使用
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规则

• 在组态控制中必须将子模块 ET-Connection 1 和 ET-Connection 2 作为实际模块进行处理。

限制条件：ET-Connection 1 始终位于插槽 1，ET-Connection 2 始终位于插槽 18（固定

分配）。 
• 没有用于 ET 200AL 的保留模块（与 ET 200S 或带有 BU 盖板模块的 ET 200SP 不同）。因

此，不可设置“slot_x”的位 7（即只能使用值 0 到 127）。

• “slot_x”的值“0”表示在当前组态中没有插入该模块。 
• 通过 STEP 7 组态时，AL 模块之间不得留有空插槽。

• 如果组态 STEP 7 时没有模块连接到 ET-Con2，则不组态 ET-Con2：这将缩短数据记录 
196。

• 在使用 STEP 7 进行组态的过程中，如果 ET-Con1 连接的模块少于 16 个且 ET-Con2 连接

有模块，则控制数据记录 196 中需包含所有未分配的 ET-Con1 插槽。这些插槽将分配值 
0，作为实际插槽的值。

写入数据记录

将控制数据记录传送到 ET 200AL 模块。 
为此，调用扩展的 WRREC（写数据记录）指令并传送创建的控制数据记录。

如果未传送控制数据记录，则接口模块将使用 STEP 7 创建的原始组态。此时，以下情况适

用：已组态模块 x 插入实际插槽 x 中。

通过硬件标识符对接口模块寻址

要使用指令 WRREC 传送数据记录 196，必须输入扩展名为“∼Head”的 IM 子模块的硬件标

识符作为该指令的输入参数。此硬件标识符的系统常量可以是“IO-Device_2∼Head”。选定设

备的系统常量通常显示在网络视图的“系统常量”(System constants) 选项卡中。可使用相关

的值进行寻址。
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错误消息

如果在写入控制数据记录 196 时发生错误，则将返回以下错误消息：

表格 1-230 错误消息

错误代码 含义

16#80A2 第 2 层发生 DP 协议错误，指示因系统原因，某条数据记录

尚未确认。

16#80B1 长度无效；数据记录 196 中的长度信息不正确。

16#80B5 未分配组态控制参数。 
16#80B2 插槽无效：所组态的插槽尚未分配。

16#80B8 参数错误；模块指示存在无效参数。

16#80C5 DP 从站或模块不可用。指示由于系统原因，尚未确认数据

记录。

ET 200AL 的反馈数据记录 197 
反馈数据记录 197 用于读取站（在本示例中为 ET 200AL）的实际组态。

此数据记录用于检查 ET 200AL 的真实组态（实际组态）。各组态模块的反馈数据记录用于

指示这些模块实际是否可用。

• 值“1”表示已将相应模块插入相应插槽。

• 值“0”则表示其它所有可能（模块错误，空插槽，BU 盖板）。 
示例：

已通过 STEP 7 为插槽 4 组态了一个模块。

在当前组态中已使用数据记录 196 将该模块移动到插槽 3。
如果该模块确实在插槽 3 中，则将通过值“1”指示 (status_slot_4 = 1)。
组态详细信息：

数据块的组态对应于通过 STEP 7 完成的 ET 200AL 的原始组态。 
每个模块在数据记录中占用两个字节。数据记录中每两个字节的位置都对应于 STEP 7 原始

组态中模块的位置。
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字节顺序：

• “status_slot_1_ET_Con1”和“reserve_slot_1_ET-Con1”（数据记录中的字节 4 和 5）对应

组态中插入插槽 1 的模块

• “status_slot_2”和“reserve_slot_2”（字节 6 和 7）对应组态中插入插槽 2 的模块

• “status_slot_3”和“reserve_slot_3”（字节 8 和 9）对应组态中插入插槽 3 的模块

• 依此类推。

示例

在以上示例中，由控制数据记录 196 重新组态的 ET 200AL 返回以下反馈数据记录 197（参见

“创建控制数据记录 196”部分）。
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模块 2、4 和 5 实际连接到 ET-Con1。
当前组态中不存在通过 STEP 7 创建的组态中连接到 ET-Con1 的任何其它模块（与上面的示

例中控制数据记录 196 设置一致）。

与通过 STEP 7 创建的原始组态一样，实际上有一个模块连接到 ET-Con2。
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读取反馈数据记录 197
通过指令 RDREC，可从 ET 200SP 中读取反馈数据记录 197。RDREC 将进行异步操作。如果

在启动 OB 中调用 RDREC，则必须使用循环多次调用该指令，直到输出参数“BUSY”或“DONE”
表示数据记录已经读取。

要使用指令 RDREC 读取数据记录 197，必须输入扩展名为“∼Head”的 IM 子模块的硬件标

识符作为该指令的输入参数。此硬件标识符的系统常量可以是“IO-Device_2∼Head”。选定设

备的系统常量通常显示在网络视图的“系统常量”(System constants) 选项卡中。可使用相关

的值进行寻址。

更多信息和示例 
如需获得关于 ET 200AL 的更多信息，请单击此处 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/89254863)。
如需了解关于组态控制的具体示例，请参见应用程序描述 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)。
有关库数据记录和其它应用示例，请参见“数据记录模板 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)”

参见

ET 200AL 分布式 I/O 系统 (页 4145)
使用 ET 200AL 模块扩展 ET 200SP (页 4118)
ET 200SP 的组态控制 (页 4104)

1.6.3.7 ET 200MP

ET 200MP 分布式 I/O 系统

定义   
ET 200MP 分布式 I/O 系统是一个可扩展的灵活分布式 I/O 系统，用于通过现场总线将过程信

号连接到中央控制器。 
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应用领域 
ET 200MP 是一个多功能的分布式 I/O 系统，可应用于各种领域。可扩展设计允许您根据地

点的具体需求，对系统进行精确组态。

ET 200MP 符合 IP 20 的防护等级，安装在控制机柜中。

结构   
ET 200MP 安装在安装导轨上，包括：

• 一个接口模块，可与符合 PROFINET 标准 IEC 61158 的所有 IO 控制器通信。

• 接口模块右侧 多可插入 30 个模块（S7-1500 I/O 系列的电源模块和 I/O 模块）。

• 如果将电源模块插到接口模块的左侧，则会产生总共 32 个模块的 大组态。 
• 可插入的 I/O 模块的数量受到电源要求的限制。 

插槽规则

• 插槽 0： 电源模块（可选）

• 插槽 1： 接口模块

• 插槽 2 到 31： I/O 模块或电源模块

接口模块参数

电源电压 L+ 已连接

参数“电源电压 L+ 已连接”

该参数影响了对预计供电量的诊断和检查。 
• ET 200MP 的诊断：

如果实际组态不符合接口模块电源电压的预设组态，接口模块将生成诊断报警。 示例： 
已经禁用了“电源电压 L+ 已连接”(Supply voltage L+ connected) 选项，但是已经在实际

组态中连接了电源电压。

• 组态时检查预计供电量：

预计供电量随着参数设置而有所不同： 接口模块为背板总线供电或由背板总线供电。

默认值（“电源电压 L+ 已连接”(Supply voltage L+ connected) 选项已激活表示向接口模块

前部提供 24 V DC 电源，该功率存储在背板总线上。
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如果“电源电压 L+ 已连接”(Supply voltage L+ connected) 选项被禁用，表示未向接口模块

前部提供 24 V DC 的电源。 
在这种情况下，请在紧邻接口模块的左侧插入电源装置 (PS)，为接口模块及其右侧的模块供

电。 

说明

我们建议始终为接口模块的前部提供 24 V DC 的电源。 如果插入一个系统电源装置 (PS) 而
且该模块在接口模块的前面或紧邻接口模块的左侧，那么组态中将包含有系统电源模块的电

源和接口模块中集成的电源模块。 
在这种情况下，无需更改该参数的默认设置。

ET 200MP 的组态控制（选件处理）

工作原理     
组态控制允许使用分布式 I/O 设备 ET 200MP 的单一组态来运行各种实际组态（选项）。

组态控制提供了一个选项，可将 ET 200MP  分布式 I/O 设备组态为 大组态，使该设备可在

缺少模块的情况下继续运行。如果以后更新了缺失模块，则无需重新进行组态，也无需重新

加载硬件配置。 
可借助在用户程序中可被传送至接口模块的控制数据记录 196 定义 新组态。通过指令 
WRREC. 传送控制数据记录

回读数据记录 197 用于读取 ET 200MP 的实际组态。

要求

已将 CPU 启动参数“比较预设组态与实际组态”(Compare preset to actual configuration) 设
置为“即使不一致也启动 CPU”(Startup even if mismatch)（默认设置）。同样也为 ET 200MP 
各个模块的启动参数选择此设置。

启用组态控制

在接口模块属性的“模块参数 > 常规 > 组态控制”(Module parameters > General > 
Configuration control) 下，选择“通过用户程序启用设备重新组态”(Enable reconfiguration 
of device via user program)。这会激活组态控制。
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ET 200MP 的控制数据记录 196 
下图显示了用于 ET 200MP 组态控制的控制数据记录 196 的开始部分。 
数据块的长度为 36 个字节（带有 32 个模块的 大组态）。因此，值“36”在数据记录的

“block_length”元素中显示。 
如果在 STEP 7 中组态带有较少模块的 ET 200MP，数据块会变短：例如，如果仅有五个模块，

数据记录减小为 9 个字节（4 个字节用于标头，另外每个模块各使用一个字节）。

每个模块在数据记录中占用一个字节。数据记录中每个字节的位置都对应于 STEP 7 原始组

态中的一个模块：

• “slot_0 power supply”（下面数据记录中的字节 4）对应 STEP 7 组态中插槽 0 中的电源模

块。

• “slot_2”（数据记录中的字节 5）对应组态中插槽 2 内的模块。

• “slot_3”（数据记录中的字节 6）对应组态中插槽 3 内的模块。

• “slot_4”（字节 7）对应组态中插槽 4 内的模块。

• 依此类推。

说明

插槽 1 中的接口模块

组态控制由接口模块进行控制（插槽 1/子模块 1）。由于接口模块（插槽 1）不是一个组态

控制元素，因而不包含在数据记录中。

slot_x 中的值

当前插槽由分配给“slot_x”中的数字（通过它的值）进行编码。示例：

• slot_2 中的值“2”表示将 初插入到插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 2 (slot_2 = 2)。
• slot_2 中的值“3”表示将 初插入到插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 3 (slot_2 = 3)。
• slot_2 中的值“4”表示将 初插入到插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 4 (slot_2 = 4)。
• 依此类推。

数据记录 196 的示例

为更改 STEP 7 原始组态的组态创建了以下数据记录。

修改后的组态具有以下属性：

• 组态中插入插槽 0 的模块（电源模块）在同样插入当前组态（规范）中的插槽 0 中。

• 组态中插入插槽 2 的模块（模块 2）同样插入当前组态中的插槽 2 中。
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• 组态中插入插槽 3 的模块（模块 3）在当前组态中不存在。

• 组态中插入插槽 4 的模块（模块 4）插入当前组态中的插槽 3 中。

• 组态中插入插槽 5 的模块（模块 5）插入当前组态中的插槽 4 中。

• 依此类推。

字节“slot_6”到“slot_31”未在下图中显示。

规则

• 如果模块在当前组态中不存在，则将由值 127 表示："slot_x" = 127。
• 电源模块始终在插槽 0 中（“slot_0 power supply” = 0）。

• 插槽 1 中的接口模块不包含在控制数据记录中。

通过硬件标识符对接口模块寻址

要使用指令 WRREC 传送数据记录 196，必须输入扩展名为“∼Head”的 IM 子模块的硬件标

识符作为该指令的输入参数。此硬件标识符的系统常量可以是“IO-Device_2∼Head”。选定设

备的系统常量通常显示在网络视图的“系统常量”(System constants) 选项卡中。可使用相关

的值进行寻址。

ET 200MP 的回读数据记录 197 
回读数据记录 197 用于读取站（在此例中为 ET 200MP）的实际组态。

此数据记录用于检查 ET 200MP 的真实组态（实际组态）。各个已组态模块的回读数据记录

用于指定模块实际上是否可用。

• 值“1”表示已将相应模块插入相应插槽。

• 值“0”则表示所有其它可能的情况（插入的模块不正确，空插槽，保留模块）。 
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示例：

已通过 STEP 7 为插槽 4 组态了一个模块。

在当前组态中已使用数据记录 196 将该模块移动到插槽 3。
如果该模块确实在插槽 3 中，则将通过值“1”指示 (status_slot_4 = 1)。
组态详细信息：

数据块的组态对应于通过 STEP 7 完成的 ET 200MP 的原始组态。 
每个模块在数据记录中占用一个字节。数据记录中每个字节的位置都对应于 STEP 7 原始组

态中模块的位置。

字节顺序： 
• “status_slot_0 power supply”（下面数据记录中的字节 4）对应 STEP 7 组态中插槽 0 中

的电源模块。

• “status_slot_2”（字节 5）对应组态中插槽 2 内的模块。

• “status_slot_3”（字节 6）对应组态中插槽 3 中的模块。

• 依此类推。

可以为组件选择任意名称（例如“status_slot_2”）。

“status_slot_x”的含义如下：

• status_slot_x 中的值“1”表示模块 x 位于正确的插槽。

• status_slot_x 的值“0”表示其它所有可能（模块错误，模块不存在）。

示例：

下图中显示了用于 ET 200MP 组态的回读数据记录 197（不存在模块 3，即组态中插槽 3 中
的模块）。

所有其它模块可用且已正确插入。 
字节“status_slot_6”到“status_slot_31”未在下图中显示。
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读取回读数据记录 197
通过指令 RDREC，可从 ET 200MP 中读取回读数据记录 197。RDREC 将进行异步操作。如果

在启动 OB 中调用 RDREC，则必须使用循环多次调用该指令，直到输出参数“BUSY”或“DONE”
表示数据记录已经读取。

要使用指令 RDREC 读取数据记录 197，必须输入扩展名为“∼Head”的 IM 子模块的硬件标

识符作为该指令的输入参数。此硬件标识符的系统常量可以是“IO-Device_2∼Head”。选定设

备的系统常量通常显示在网络视图的“系统常量”(System constants) 选项卡中。可使用相关

的值进行寻址。

更多信息和示例 
有关 ET 200MP 的更多信息，请参见手册 IM 155-5 PN (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/89261636)。
如需了解关于组态控制的具体示例，请参见应用程序描述 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)。
有关库数据记录和其它应用示例，请参见“数据记录模板 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)”

参见

组态控制文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67295970)
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输入模块参数

模拟量输入模块的参数

电源电压 L+ 缺失

启用对电源电压 L+ 缺失或不足的诊断。

断路

如果模块无电流和/或电流过小以致无法在所组态的对应输入处进行测量，或者应用的电压

过小，则启用该诊断。

断路诊断的电流限值

报告断路时的阈值。 该值可设置为 1.185 mA 或 3.6 mA，具体取决于所使用的传感器。

上溢

如果测量值超出范围上限，则启用该诊断。

下溢

如果测量值达不到范围下限，则启用该诊断。

共模错误

如果超过有效的共模电压，则启用诊断。

参考通道错误（仅适用于 AI 8xU/I/RTD/TC ST） 
• 在温度补偿通道上启用错误诊断，如断路。

• 组态了动态参考温度补偿类型，且尚无基准温度传输到模块。

温度系数

温度系数取决于材料的化学成分。 在欧洲，每个传感器类型只使用一个值（默认值）。 
温度系数的校正因子（α 值）指定温度升高 1°C 时特定材料电阻的更改量。
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其它值则是便于设置传感器特定的温度系数以及提高准确度。

干扰频率抑制

在模拟量输入模块上，可以抑制由交流电频率产生的干扰。

交流电网的频率可能会干扰测量值，尤其会影响较小的电压范围内和使用热电偶时的测量值。 
使用此参数，可以在系统中定义电源频率。

滤波

各个测量值使用数字滤波进行滤波。 可以为模拟量输入模块 AI 8xU/I/RTD/TC ST 和 AI 8xU/I HS 
将滤波设置为 4 个阶段。

滤波时间 = 模块周期数 (k) x 模块周期时间。

下图显示了在多少个模块周期后滤波模拟值接近 100%，具体取决于所设的滤波。 对于模拟

量输入的每次信号变化都有效。

3

4

2

1

① 无 (k = 1)
② 弱 (k = 4)
③ 中等 (k = 16)
④ 强 (k = 32)
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基准结（仅适用于 AI 8xU/I/RTD/TC ST）
可以为基准结参数组态以下设置：

表格 1-231 基准结参数可以实现的参数分配

设置 说明

固定基准温度 基准结温度作为固定值被组态并保存在模块中。

动态参考温度 使用 WRREC (SFB 53) 指令，基准结温度在用户程序中通过数据记录 
192 到 199 从 CPU 传输到模块。

内部基准结 可通过模块中集成的传感器检测基准结温度。

模块的参考通道 基准结温度通过外部电阻型温度计 (RTD) 在模块的参考通道 (COMP) 处
确定。 

说明

固定基准温度

在 B 型热电偶的参数分配期间，只能使用温度为 0 °C 的“固定基准温度”(Fixed reference 
temperature) 设置。

启用硬件中断 1 或 2
如果超出上限 1 或 2，或超出下限 1 或 2，则启用硬件中断。

下限 1 或 2
指定触发硬件中断 1 或 2 的下限阈值。

上限 1 或 2
指定触发硬件中断 1 或 2 的上限阈值。

热电偶的温度补偿

简介       
有多种方法可以测量参考点的温度，以便于使用基准结和测量点间的温差函数来求出绝对温

度值。
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可以根据所需的基准结位置使用不同的补偿选项。

说明

在 B 型热电偶的参数分配期间，只能使用温度为 0 °C 的“固定基准温度”(Fixed reference 
temperature) 设置。

补偿基准结温度的可选方法

补偿选项 说明 应用案例

内部基准结 使用这种补偿，可通过模块中集成的传感器检

测基准结温度。

步骤

直接将热电偶连接到 I/O 模块，或通过补偿线

连接。 

• 对于连接，请使用匹配热电偶材

料的补偿线路。

• 如果系统中的基准结温度和模块

温度相同，还可以使用由不同材

料制作的线路。

模块的参考通道

 
可通过外部电阻型热电偶 (RTD) 检测基准结温

度。

步骤

将热电偶直接或通过补偿线路连接到基准结的

供电线路。 将供电线路连接到模块合适的端

子上。

将电阻温度计 (RTD) 连接到模块的参考通道

上。 电阻温度计 (RTD) 必须放在基准结区域

中。 

• 希望直接在基准结测量温度。

• 为此补偿类型组态的所有通道的

测量温度都将由基准结的温度值

自动修正。

• 可以在基准结和模块间使用价格

低廉的线路，如铜线。
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补偿选项 说明 应用案例

动态参考温度 基准结的温度由模块决定。 此温度值通过用

户程序中的数据记录传输到其它模块。

步骤

将基准结的电阻温度计 (RTD) 连接到任意通道

上。

使用 WRREC 指令，基准结温度通过数据记录 
192 到 199 从 CPU 传输到模块。 

• 在基准结处使用多个模块，因此

能够使用公共温度值补偿所有通

道。

• 仅需一个电阻温度计 (RTD) 来获

取温度值。

• 可以在基准结和模块间使用价格

低廉的线路，如铜线。

固定基准温度 基准结温度作为固定值保存在模块中。 
步骤

将热电偶直接或通过补偿线路连接到基准结的

供电线路。 将供电线路连接到模块合适的端

子上。

组态模块时，为基准结指定固定温度值（如 
20 °C）。 

• 保持基准结温度恒定并获取温度

值。

• 可以在基准结和模块间使用价格

低廉的线路，如铜线。

输出模块参数

模拟量输出模块的参数

电源电压 L+ 缺失

启用对电源电压 L+ 缺失或不足的诊断。

接地短路

如果执行器电源接地短路，则启用该诊断。

断路

如果与编码器连接的线路断路，则启用诊断。

上溢

如果测量值超出上溢范围，则启用该诊断。
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下溢

如果测量值低于下溢范围，则启用该诊断。

对 CPU STOP 模式的响应

确定当 CPU 转入 STOP 状态时该输出的响应。

替换值

替换值是在 CPU 进入 STOP 模式时输出的值。

脉宽调制 (PWM)
某些模块的通道支持脉宽调制功能 (PWM)。通过脉宽调制功能，可为上述通道快速生成额

定电压恒定且脉宽可变的周期性脉冲。

组态

可以使用以下参数来组态脉宽调制：

• 启用模块上的 PWM 功能

• 为相应通道设置 PWM 操作模式 
• 设置周期

工作原理

在脉宽调制模式中，所组态的输出可提供相应的脉宽调制输出信号。

脉宽调制可通过时间周期（频率）和占空比进行设置。其中，占空比列示了脉冲宽度和时间

周期的关系。

脉冲宽度可由时间周期和占空比计算得出：脉冲宽度 = 占空比 x 时间周期

以下为占空比为 50% 且时间周期为 10ms 时的示例：

脉冲宽度 0.5 x 10 ms = 5 ms、
在用户程序，可通过过程映像输出中的输出值（0 到 1000）定义通道的占空比。

输出信号是一组方波信号（开/关脉冲的脉冲序列）。
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① 时间周期 T（2 到 100 ms）；脉宽调制的频率：f = 1/T（10 到 500 Hz）
② 脉冲宽度（占空比 x 时间周期）

图 1-152 脉宽调制的工作原理 

小脉冲宽度

小的脉冲宽度为 300 μs，具体取决于硬件设备。占空比的调整范围为 0.0 到 100.0%。时

间周期的调整范围为 2 到 100 ms。 
示例：如果将输出的时间周期组态为 2 ms 并将占空比设置为 0.1%，则相应的脉冲宽度为 
200 μs。但在实际应用中，输出的 小脉冲宽度为 300 μs。

脉冲波形

实际信号波形中的脉冲宽度通常远远大于指定的理想脉宽。

下图显示了 PWM 控制输出时的波形图。蓝线表示输出被控制时指定的理想信号（方波信号

波形）。红色虚线则表示输出图中因连接外部负载而产生的实际信号波形。

① 时间周期

② 脉冲宽度（占空比 x 时间周期）

图 1-153 输出端子处的脉冲波形
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1.6.3.8 ET 200M

组态 ET 200M

简介

对于 ET 200M 系列，可以在硬件目录的“分布式 I/O”下方找到多种模块。 

组态与参数分配

可以在以下部分中找到有关组态和参数分配的信息。

ET 200M 组态

定义

ET 200M 分布式 IO 设备是具有 IP 20 防护等级的模块化 DP 从站。     
ET 200M 具有 S7-300 自动化系统的组态技术，由一个 IM 153-x 和多个 S7-300 的 I/O 模块

组成。

ET 200M 支持与以下设备进行通讯：

• 所有符合 IEC 61784-1:2002 Ed1 CP 3/1 的 DP 主站

• 所有符合 IEC 61158 的 IO 控制器

ET 200M 的组态（示例）

1 2 3 

① 电源模块 PS 307 
② 接口模块 IM 153-x
③ 多 12 个 I/O 模块 (SM/FM/CP)
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“运行期间更换模块”功能的组态

简介     
ET 200M 支持“运行期间更换模块”功能及相关的拔出/插入中断。 
通过“运行期间更换模块”功能，可以在运行期间从 ET 200M 机架中拔出模块或向 ET 200M 
机架中插入模块。 

要求

已经组态了支持在运行期间更换模块的接口模块。 （从 IM 153-1 开始，产品编号 
153-1AA02-0XB0）。

此外，已组态的 CPU 也必须支持该功能，如对于 PROFIBUS 来说，是带有 DP 接口的 
S7-400。 
必须在硬件配置中使用有源背板总线（带插槽的总线导轨）。 在模块之间带有总线连接器

的常规外形导轨不支持此功能。

组态 
如果满足组态要求，那么可以在巡视窗口的“模块参数”区中选择“运行期间更换模块”参

数。 在此参数下方显示了已组态模块的表格，其中列出了硬件配置所需的有源总线模块。 
对于 PROFIBUS 组态，将显示“如果预设组态不匹配实际组态则启动”(Startup if preset 
configuration does not match actual configuration) 选项。 如果启用了“运行期间更换模

块”(Replace modules during operation)，将自动启用该选项。 

过程自动化的信号模块

基本原理

简介

过程自动化的信号模块是 S7-300 模块，例如，SM 321；DI 16xNAMUR 或 SM 322；DO 
16x24VDC/0.5A。 
在 DP 从站 (IM 153-2) 中对它们进行操作。

和标准模块不同，它们提供了下列其它的工艺功能，例如脉冲增强和抖动监视。 
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参见

转换接点 (页 4178)
技术参数 (页 4179)

转换接点

“转换接点”传感器类型

如果通道组的数字量输入组态为“转换接点”，模块会对此通道组运行转换接点传感器类型

的诊断。 

转换接点

转换接点是只有一个移动开关元件的辅助开关，针对开启和关闭的转换设备各设有一个关闭

位置。 
请记住以下规则：

• 常开触点始终连接到“偶数”通道

• 常闭触点始终连接到“奇数”通道。

两个通道之间容许的切换时间固定为 300 ms。
如果检查后出现负结果，则

• 模块将常开通道的值状态标识为“无效”

• 模块为常开通道生成诊断条目

• 触发一个诊断中断（如果已启用诊断中断）

只更新常开通道的数字量输入信号和值状态。 因为常闭通道只用于检查传感器，所有数字

量输入信号会永久设置为“零”，值状态会设为“无效”。

这些诊断取决于（传感器的）“选择”参数。 还应注意《过程自动化信号模块》(Signal 
Modules for Process Automation) 手册中所述的转换接点传感器类型诊断的特殊功能。

参见

过程自动化模块的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/
7215812/0/zh)
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技术参数

脉冲扩展和抖动监视

脉冲扩展是一种改变数字量输入信号的功能。 数字量输入端的脉冲至少会扩展到参数中所

设置的长度。 如果输入脉冲已经超出指定的长度，则长度不会改变。 
如果想要扩展脉冲，则单击此选择框来选择时间。 如果不想扩展脉冲，则选择“---”条目。

抖动监视是针对数字量输入信号的过程控制功能。 它检测并报告过程控制中信号的异常变化，

例如输入信号在“0”和“1”之间频繁波动。 
只有在为此输入启用了组诊断的情况下，才可以进行抖动监视。 

监视窗口和信号改变次数

使用“监视窗口”(Monitoring window) 和“信号改变的次数”(Number of signal changes) 这
两个参数进行抖动监视：

信号第一次变化时，将启动设置的监视窗口时间。 如果在此期间内，信号变化的频繁程度

超出信号改变次数参数所允许的程度，则会发出抖动错误信号。 如果在监视窗口时间内未

检测到抖动错误，监视窗口可以在下次信号变化时重新启动。

说明

如果为输入通道设置脉冲扩展，这也会对该通道启用的抖动监视产生影响。 “扩展脉冲”信

号是抖动监视的输入信号。 因此，应确保为脉冲扩展和抖动监视所设置的值彼此兼容。 

参见

过程自动化模块的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/
7215812/0/zh)
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IQ 传感模块

8 IQ-SENSE 的属性

属性   
8 IQ-SENSE 模块具有下列属性：

• 可与具有 IQ-SENSE®、光电近接开关的传感器连接： 例如，反射传感器、散射传感器和

激光传感器。

• 它可在 S7-300 中集中式使用或 在 ET 200M 中分布式使用。

• 您 多可将 8 个传感器连接至每个模块。 每个传感器需要一条两线电缆。

• 预留了可为其分配参数的功能。

• 具有可为其分配参数的时间功能、开关滞后、同步组

• 可指定灵敏度和距离值（使用“IQ-SENSE Opto”FB 的 IntelliTeach）
• 示教

• 可在操作期间删除和插入传感器（自动重新分配参数）

抗干扰组

仅适用于光学 IQ 传感设备（IQ 配置文件 ID 1）。 
对于 IQ 配置文件 ID 为 128 的 IQ 传感设备（超声波），请参见通道特性参数下的“多路传输/
同步模式”。

通过分配抗干扰组来预防干扰（如散射光）。 这表示：

• 抗干扰组： 无（= 默认）

一个或多个模块上的光学传感器会在安排不当时相互影响。

• 抗干扰组： 3 或 4
带有抗干扰组 3 或 4 的相同模块上的光学传感器无法相互影响。 类似的，带有抗干扰组 3 
或 4 的不同模块上的光学传感器也无法相互影响。 无需在 IQ 传感设备之间保持 小间隔，

并且可以将 2 个回射式传感器在 1 个反射器上对齐。
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工作原理

下图说明了抗干扰组参数的工作方式：

只有在插槽 5、6、7 和 9 中模块的光学传感器之间才有可能出现相互干扰，因为都在相同

的抗干扰组 3 或设置了“无”。 

说明

安装同一抗干扰组中的传感器时，必须保持 小间隙（请参见传感器包装插页），以避免互

相干扰。

编码器类型

此参数用于设置每个通道的传感器类型：

• 反射传感器或

• 散射传感器或

• 禁用
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散射传感器

表格 1-232 散射传感器

散射传感器 对象  
发送器

接收器

电路状态 0： 未检测到任何对象，

即，对象不在光束中。 接收器未发现

任何光线。

发送器

接收器

电路状态 1： 已检测到对象，即，对

象在光束中。 接收器未发现任何光线。

反射传感器

表格 1-233 反射传感器

反射传感器 对象  
发送器

接收器

电路状态 0： 未检测到任何对象，

即，对象不在光束中。 接收器发现光

线。

发送器

接收器

电路状态 1： 已检测到对象，即，对

象在光束中。 接收器未发现任何光线。

开关滞后

散射传感器或生产过程中的故障可能会导致信号波动。 测量值随后会完全更改开关阈值（已

检测到对象 — 未检测到对象）。 您可以使用开关滞后参数来防止此开关阈值发生波动。 这
将确保在传感器上获得稳定的输出信号。

您可为开关滞后参数分配 5 %/10 %/20 %/50 % 的值。

要求

您只可以为具有背景淡出的散射传感器设置开关滞后参数。
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工作原理

图 1-154 开关滞后参数

时间函数，时间值

这些参数可用于针对特定应用，设置电子模块。
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工作原理

图 1-155 时间功能、时间值参数

多路传输/同步模式

为了防止在空间上接近的 IQ 传感超声波设备之间的相互影响（IQ 配置文件 ID 为 128 的设

备），需使用“多路复用/同步模式”(Multiplex/synchronous mode) 参数。 
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多路传输/同步模式参数的设置   
禁用：在空间上接近的 IQ 传感超声波传感器之间可能出现相互干扰（默认）。循环时间由 IQ 
传感超声波传感器确定。

多路传输：IQ 传感超声波传感器逐个确定过程值（距离），以防止它们相互影响。这里的

循环时间是要多路传输的 IQ 传感超声波传感器上已组态的同步循环时间的总和。

同步：IQ 传感超声波传感器在同一时间确定过程值（距离），以防止它们相互影响。这里

的循环时间对应于要同步的 IQ 传感超声波传感器中 长的已组态同步循环时间。

例如，可以对平行排列且共享一个扩展检测区的多个 IQ 传感超声波传感器的特定功能使用

同步操作。传感器同时发出超声波脉冲。对象进入检测区后，离对象 近的传感器将 快收

到反射。因此不仅可以检测到对象，还能确定其位置。

AFI 值
使用 AFI 值（应用系列标识符，在 ISO 15693-3 国际标准中定义），可以为不同的应用选择

转发器。 仅处理其 AFI 值与传感器上设置的值一致的转发器。 当转发器的 AFI 值为“0”时，才

可以识别转发器；而转发器的处理与传感器的 AFI 值无关。

只有在 ID 系统支持此参数时，才会用到它；否则可分配任何值（通常为“0”）。

转发器类型

根据转发器的类型，必须组态是 ISO 转发器还是供应商特定的型号。

对于符合国际标准 ISO 15693 的转发器，应该选择值“1”；对于其它所有类型，应设置“0”。 
根据这一设置，传感器中将选择两个空气接口驱动程序之一。 
只有在 ID 系统支持此参数时，才会用到它；否则可分配任何值（通常为“0”）。

1.6.3.9 ET 200S

组态 ET 200S

简介

对于 ET 200S 系列，可以在硬件目录的“分布式 I/O”下方找到多种模块。 
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分配参数

有关组态和参数分配的信息，请参见“另请参见”。

变频器

变频器的用法

变频器

变频器 ICU24 和 ICU24F（故障安全型）采用模块化设计，可完整地嵌入分布式 I/O 系统 ET 
200S 中。这两种模块的参数化如下：

消息帧

模块的消息帧数目和操作模式只能显示，不能被修改。

应用程序 ID
变频器中保存的参数可作为一个整体，使用应用程序 ID 进行标识。请输入一个值范围为 0 到 
65535 的应用程序 ID。在启动（或拔出/插入）过程中，系统会将该 ID 与变频器上所存储的

应用程序 ID 进行比较。

应用程序相同的变频器通常会进行相同的参数化，并且以相同的应用程序 ID 进行标识。具

有相同的应用程序 ID 的变频器可以进行互换。只有当两个变频器具有相同的应用程序 ID 时，

才能将其中一个变频器的参数完全复制到另一个变频器（例如，通过 MMC）。

应用程序不同的变频器会进行不同的参数化，由不同的应用程序 ID 进行标识。这样可以在

一开始就避免参数化不正确的变频器位于错误的插槽中，即位于错误的应用程序中。它还可

以避免保存在变频器中的参数不小心被保存在 MMC 中的任何参数覆盖。

启用诊断中断

可以为变频器启用诊断中断。如果启用了诊断中断，CPU 中必须具有可用的 OB 82 ，以用

于处理诊断事件。

参见

变频器的相关文档 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/26291825/0/en)
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1.6.3.10 ET 200pro

ET 200pro，带有自己的 CPU 模块

ET 200pro，带有自己的 CPU
ET 200pro 可配装自己的 CPU（如，CPU 1516pro）。

此时，请注意以下规则：

CPU 1516pro 的扩展规则：

• CPU 1516pro 可扩展 多 16 个模块。

• 总宽度不得超过 1 米。

宽模块的扩展

在带有宽模块（如，变频器或电机起动器）的组态中，如果超出了 1 米的 大宽度，则该组

态无法编译。此时，需减少组态宽度。

ET 200pro 的组态控制

工作原理

通过组态控制，可以更改 ET 200pro 的原始组态（通过 STEP 7 组态创建）并以修改后的组

态运行 ET 200pro。该组态不再需要 STEP 7：通过用户程序向 ET 200pro 指示已组态模块实

际插入了哪个插槽。

此时，可使用控制数据记录 196 在该数据记录中，通过代码可指出实际组态中哪些模块缺

失或哪些模块所在插槽与原组态不同。组态控制对模块的参数分配没有影响（例如，诊断报

警的启用）。

然后，调用“WRREC”指令并使用它将数据记录写入 ET 200pro 的接口模块。

组态控制为用户提供了灵活性，只要实际组态不超过预设的 高组态（ 初使用 STEP 7 创
建），就可以改变 ET 200pro 的组态。  
下面几部分将介绍如何启用组态控制。另外还概述了如何构建控制数据记录 196 和回读数

据记录 197。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4187



要求

已将 CPU 启动参数“比较预设组态与实际组态”(Compare preset to actual configuration) 设
置为“即使不一致也启动 CPU”(Startup even if mismatch)（默认设置）。同样也为 
ET 200pro 各个模块的启动参数选择此设置。 

启用组态控制

在 STEP 7 中组态 ET 200pro 时（“组态控制”(Configuration control) 区域）启用“允许通过

用户程序重新组态设备”(Allow to reconfigure the device via the user program) 参数。 

组态 ET 200pro 的控制数据记录 196
每个模块在控制数据记录 196 中占用一个字节。 
数据记录中每个字节的位置都对应于 STEP 7 原始组态中的一个模块：

• “slot_IM”（下图数据记录中的字节 4）对应组态中插槽 1 中的模块。

• “slot_2”（字节 5）对应组态中插槽 2 中的模块。

• “slot_3”（字节 6）对应组态中插槽 3 中的模块。

• 依此类推。

“slot_x” 字节

当前插槽由分配给“slot_x”中的数字（通过它的值）进行编码。示例：

• 字节 5 中的值“2”表示将 初插入插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 2 (slot_2 = 2)。
• 字节 5 中的值“3”表示将 初插入插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 3 (slot_2 = 3)。
• 字节 5 中的值“4”表示将 初插入插槽 2 的模块分配给当前组态中的插槽 4 (slot_2 = 4)。
• 依此类推。

没有用于 ET 200pro 的保留模块（与 ET 200S 或带有 BU 盖板模块的 ET 200SP 不同）。因此，

不可设置“slot_x”的位 7。
“slot_x”中的值“0”表示在当前组态中没有插入该模块。 

控制数据记录 196 的示例

下图显示了用于组态带有四个模块的 ET 200pro 的控制数据记录 196。 
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以此组态为例：

• STEP 7 原始组态中插槽 1 中的模块同样插入当前组态中的插槽 1 中。

• 插槽 2 中的模块位于当前组态中的插槽 2 中。

• 插槽 3 中的模块在当前组态中不存在。

• 插槽 4 中的模块实际插入当前组态中的插槽 3 中。

控制数据记录 196 的组件（见上图）：

• block_length：注意此处控制数据记录的长度，此例中为：8（字节）。使用以下公式计

算长度：“已分配的插槽数”+ 4。
• block_ID：此处输入数字 196。
• 版本：ET 200pro 使用控制数据记录 196 版本 1。
• 次版本：ET 200pro 使用控制数据记录 196 次版本 0。
• slot_IM：IM 模块始终插入 ET 200pro 的插槽 0 中。插槽 1 始终包含作为固定模块集成在 

IM 模块中的虚拟电源模块。“slot_IM”（名称无法更改）可以包含任何值。ET 200pro 的
组态控制不会解释该字节。

• slot_2：已组态模块 2 插入插槽 2 中（值为“2”）。

• slot_3：当前组态中不存在已组态模块 3（值为“0”）。

• slot_4：已组态模块 4 插入当前组态的插槽 3 中（值为“3”）。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4189



控制数据记录 196 的定义

将包含插槽分配的控制数据记录 196 定义为用于组态控制。

字节 元素 值 说明

0 块长度 例如，对于带有四个

模块的 ET 200pro 值为

8

使用以下公式来计算数据记录的长

度：4 + 模块数，以字节为单位

1 块 ID 196 控制数据记录 196 的 ID
2 版本 1 控制数据记录 196 的版本 1
3 子版本 0 控制数据记录 196 的次版本 0
4 Slot_1 可以使用任意值：例

如“1”
不会为 ET 200pro 解释该字节，原因

是作为固定模块集成在 ET 200pro 
的 IM 模块中的电源模块始终插入插

槽 1 中。 
 

5 Slot_2 实际插槽的编码：

2 = 插槽 2
3 = 插槽 3
4 = 插槽 4
依此类推。

 
缺失模块的编码：

0 = 没有插槽，模块不

存在

 
 

字节 5 指示在 STEP 7 原始组态中插

入插槽 2 中的模块在当前组态中插入

的位置。

 
 
 
 
 
示例：2
在 STEP 7 原始组态中插入插槽 2 中
的模块实际上也插入当前组态中的插

槽 2 中（值为“2”）。
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6 Slot_3 实际插槽的编码：

2 = 插槽 2
3 = 插槽 3
4 = 插槽 4
依此类推。

 
缺失模块的编码：

0 = 没有插槽，模块不

存在

 

字节 6 指示在 STEP 7 原始组态中插

入插槽 3 中的模块在当前组态中插入

的位置。

 
 
示例：0
在 STEP 7 原始组态中插入插槽 3 中
的模块在当前组态中不存在（值为

“0”）。

 

7 Slot_4 实际插槽的编码：

2 = 插槽 2
3 = 插槽 3
4 = 插槽 4
依此类推。

 
缺失模块的编码：

0 = 没有插槽，模块不

存在

 

字节 7 指示在 STEP 7 原始组态中插

入插槽 4 中的模块在当前组态中插入

的位置。

 
 
示例：3
在 STEP 7 原始组态中插入插槽 4 中
的模块实际上插入当前组态中的插

槽 3 中（值为“3”）。

 

: : : :

写入数据记录

将控制数据记录传送到 ET 200pro 模块。 
为此，调用扩展的 WRREC（写数据记录）指令并传送创建的控制数据记录。

如果未传送控制数据记录，则接口模块将使用 STEP 7 创建的原始组态。此时，以下情况适

用：已组态模块 x 插入实际插槽 x 中。

通过硬件标识符对接口模块寻址

要使用指令 WRREC 传送数据记录 196，必须输入扩展名为“∼Head”的 IM 子模块的硬件标

识符作为该指令的输入参数。此硬件标识符的系统常量可以是“IO-Device_2∼Head”。选定设

备的系统常量通常显示在网络视图的“系统常量”(System constants) 选项卡中。可使用相关

的值进行寻址。

组态设备与网络

1.6 关于组态的其它信息

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4191



错误消息

如果在写入控制数据记录 196 时发生错误，则将返回以下错误消息：

表格 1-234 错误消息

错误代码 含义

16#80A2 第 2 层发生 DP 协议错误，指示因系统原因，某条数据记录

尚未确认。

16#80B1 长度无效；数据记录 196 中的长度信息不正确。

16#80B5 未分配组态控制参数。 
16#80B2 插槽无效：所组态的插槽尚未分配。

16#80B8 参数错误；模块指示存在无效参数。

16#80C5 DP 从站或模块不可用。指示由于系统原因，尚未确认数据

记录。

ET 200pro 的回读数据记录 197 
回读数据记录 197 用于读取站（在此例中为 ET 200pro）的实际组态。

此数据记录用于检查 ET 200pro 的真实组态（实际组态）。各组态模块的反馈数据记录用于

指示这些模块实际是否可用。

• 值“1”表示已将相应模块插入相应插槽。

• 值“0”则表示所有其它可能的情况（插入的模块不正确，空插槽）。 
示例：

已通过 STEP 7 为插槽 4 组态了一个模块。

在当前组态中已使用数据记录 196 将该模块移动到插槽 3。
如果该模块确实在插槽 3 中，则将通过值“1”指示 (status_slot_4 = 1)。
组态详细信息：

数据块的组态对应于通过 STEP 7 完成的 ET 200pro 的原始组态。 
每个模块在数据记录中占用一个字节。数据记录中每个字节的位置都对应于 STEP 7 原始组

态中模块的位置。

字节顺序： 
• “status_slot_IM”（数据记录中的字节 4）对应组态中插槽 1 中的模块。

• “status_slot_2”（字节 5）对应组态中插槽 2 中的模块。
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• “status_slot_3”（字节 6）对应组态中插槽 3 中的模块。

• 依此类推。

以下示例是带有 4 个模块的组态。因此，值“8”在数据记录的“block_length”元素中显示。 
如果在 STEP 7 中组态带有较少模块的 ET 200pro，数据块会变短。

可以为控制数据记录的组件选择任意名称（例如“status_slot_2”）。

“status_slot_x”的含义如下：

• status_slot_x 中的值“1”表示模块 x 已插入正确的插槽

• status_slot_x 中值“0”指示所有其它可能的选项（插入的模块不正确，模块不存在）。

示例：

下图显示了带有四个模块的 ET 200pro 的回读数据记录 197。
• 模块 3 不存在（这在控制数据记录 196 中分配，请参见上文“控制数据记录 196 的示例”

部分）

• 其它三个模块均插入 ET 200pro 中。

读取回读数据记录 197
可以使用指令 RDREC 从 ET 200pro 中读取回读数据记录 197。RDREC 将进行异步操作。如

果在启动 OB 中调用 RDREC，则必须使用循环多次调用该指令，直到输出参数“BUSY”或
“DONE”表示数据记录已经读取。

要使用指令 RDREC 读取数据记录 197，必须输入扩展名为“∼Head”的 IM 子模块的硬件标

识符作为该指令的输入参数。此硬件标识符的系统常量可以是“IO-Device_2∼Head”。选定设

备的系统常量通常显示在网络视图的“系统常量”(System constants) 选项卡中。可使用相关

的值进行寻址。
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更多信息和示例 
有关 ET 200pro 的 PN 接口模块的更多信息，请单击此处 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/98099372)。
如需了解关于组态控制的具体示例，请参见应用程序描述 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)。
有关库数据记录和其它应用示例，请参见 
“数据记录模板 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/29430270)”

参见

ET 200SP 的组态控制 (页 4104)

变频器的用法

变频器

变频器 ET 200pro FC 和 ET 200pro F-FC（故障安全类型）是具有模块化设计的变频器，可

完全嵌入到分布式 I/O 系统 ET 200pro 中。以下部分介绍了如何组态两个模块。

消息帧

模块的消息帧数目和操作模式只能显示，不能被修改。

应用程序 ID
变频器中保存的参数可作为一个整体，使用应用程序 ID 进行标识。请输入一个值范围为 0 到 
65535 的应用程序 ID。在启动（或拔出/插入）过程中，系统会将该 ID 与变频器上所存储的

应用程序 ID 进行比较。

应用程序相同的变频器通常会进行相同的组态，并且以相同的应用程序 ID 进行标识。具有

相同应用程序 ID 的变频器可以进行互换。只有当两个变频器具有相同的应用程序 ID 时，才

能将其中一个变频器的组态完全复制到另一个变频器（例如，通过 MMC）。

应用程序不同的变频器会进行不同的组态，由不同的应用程序 ID 进行标识。这样可以在一

开始就避免组态不正确的变频器位于错误的插槽中，即位于错误的应用程序中。它还可以避

免保存在变频器中的组态不小心被保存在 MMC 中的任何组态覆盖。
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启用诊断中断

可以为变频器启用诊断中断。如果启用了诊断中断，CPU 中必须具有可用的 OB 82 ，以用

于处理诊断事件。

1.6.4 适用于 CM/CP 1500 的 IPv4 路由

通信模块之间的 IPv4 路由

此功能支持机架中的通信模块之间通过背板总线实现静态 IPv4 路由。这意味着通过站的两

个通信模块连接的两个子网之间的路由是通过站的背板总线实现的。

支持此功能的模块如下：

• CP 1545‑1
• CM 1542‑1

固件版本 V2.0 及以上版本

• CP 1543‑1
– 激活了安全功能的固件版本 V2.0 及以上版本

– 激活了安全功能的固件版本 V2.1 及以上版本

限制条件：不支持通过通信模块在站的 CPU 中进行 IPv4 路由。

请注意：

如果要使用 IP 路由，只能为站中的一个通信模块组态一个路由器。

带有 CM 1542‑1 的 IP 组态可用作 PROFINET IO 控制器

如果 CM 中启用了通过背板总线进行 IPv4 路由功能并用作 PROFINET IO 控制器，则下位 IO 设
备的 IP 组态需注意以下事项：

如果下位 IO 设备的 IP 地址组态固定（“在项目中设置 IP 地址”(Set IP address in the project) 
选项），则连接该 IO 设备时不支持通过 CM 进行 IPv4 路由。

要通过 CM 使用 IPv4 机制路由到这些 IO 设备，在下位 IO 设备的 IP 组态中必须执行以下设

置：

• 首先，为 IO 设备选择“使用路由器”(Use router) 选项。

将 IO 控制器 (CM) 的 IP 地址复制到路由器的地址字段中。

• 为 IO 设备激活“在设备中直接设置 IP 地址”(IP address is set directly at the device) 选项。
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1.6.5 IPv6 组态

1.6.5.1 IPv6 协议

Internet 协议版本 6 (IPv6) 对 Internet 协议版本 4 (IPv4) 的地址范围进行了扩展。

IPv6 地址格式：表示法

IPv6 地址由 8 个字段组成，每组均包含 4 个字符的十六进制数（总共 128 位）。各字段之

间由冒号分隔。

示例：fd00:0000:0000:0000:0db8:002f:0000:0000
规则/简化规范：

• 字段开头的零可以省略。

示例：fd00:0000:0000:0000:0db8:002f:0000:0000，简写为 fd00:0:0:0:db8:2f:0:0
• 如果一个或多个块的值为 0，则可缩写为带两个连续冒号的形式。为确保唯一性，此缩

写形式在整个地址中仅可使用一次。存在两个或两个以上这种缩写形式时，系统可能无

法确定被缩写块的数量。 
有效示例：fd00::db8:2f:0:0 或 fd00:0:0:0:db8:2f::（这两种形式都将识别为 
fd00:0:0:0:db8:2f:0:0）
无效示例：fd00::db8:2f::（不明确，可解释为 fd00:0:0:0:db8:2f:0:0 或 
fd00:0:0:db8:2f:0:0:0 等）。

• 后 2 个字段或 4 个字节可通过句点分隔的常规十进制表示法表示。

示例：IPv6 地址 fd00::db8:fd01:2f 相当于 fd00::db8.253.1.0.47
IPv6 地址可采用上述表示法。IPv6 地址通常也采用这一种输入表示法进行显示。

同一个接口的不同 IPv6 地址

如果为一个通信模块的某个接口设置了多个 IPv6 地址，则需注意这两个 IPv6 地址应覆盖不

同的子网区域。

参见

适用于 CP 154x-1 的 IPv6 (页 4197)
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1.6.5.2 适用于 CP 154x-1 的 IPv6

用于 CP 1543‑1 / CP 1545‑1 的 IPv6
CP 的所有 IP 服务都支持因特网协议版本 V4 (IPv4)
在 CP 的以下服务和应用中，支持 IPv6 格式的附加地址规范：

• FETCH/WRITE：PC 站、SIMATIC S5 或第三方设备直接进行写/读访问

• FTP 客户端：通过 FTP_CMD 程序块，从 S7-1500 CPU 对 FTP 服务器进行 FTP 访问

• FTP 服务器：从 FTP 客户端对 S7-1500 CPU 数据存储区进行 FTP 访问

• SNMP：通过 MIB 基于 SNMP 协议进行数据查询

• 电子邮件：使用 T_Mail 程序块从 S7-1500 CPU 进行数据传输
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设备和网络诊断 2
2.1 硬件诊断

2.1.1 硬件诊断概述

2.1.1.1 硬件诊断的主要方法

硬件诊断的主要方法   
可按如下方式执行硬件诊断：

• 使用在线和诊断视图

• 使用“在线工具”任务卡

• 使用巡视窗口的“诊断 > 设备信息”区域

• 使用诊断图标，例如，在设备视图和项目树中

在线和诊断视图的结构   
在线和诊断视图由两个并排的窗口组成：

• 左侧窗口显示一个包含文件夹和组（打开文件夹时显示）的树结构。

• 右侧窗口包含有关所选文件夹或所选组的详细信息。

其中包括“在线访问”组以及“诊断”和“功能”文件夹：

• “在线访问”组： 显示当前是否存在与相关目标的在线连接。 另外，可以建立或断开在

线连接。

• “诊断”文件夹： 包含所选模块的多个诊断组。

• “功能”文件夹： 包含多个组，您可以在这些组中对所选模块进行设置或向该模块发出命

令。
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“在线工具”任务卡的功能和结构   
对于本身具有操作模式的模块（例如 CPU），通过“在线工具”任务卡可以读取模块的当前

诊断信息及命令。

如果选择了本身不具有操作模式的模块，或者在激活“在线工具”任务卡之前选择了多个模

块，则该任务卡仅与相应的 CPU 有关。

“在线工具”任务卡由以下窗格组成：

• CPU 控制面板

• 循环时间

• 存储器

说明

只有当模块控制着相关功能并且存在在线连接时，窗格才会填充有内容。

如果没有到相应模块的在线连接，则“无在线连接”将以蓝色显示在每个窗格中。 如果

断开现有的在线连接，则将显示“此目标不可用”。

巡视窗口的结构或“诊断”选项卡

巡视窗口的“诊断”(Diagnostics) 选项卡本身包含几个选项卡。 在这些选项卡中，以下选项

卡与硬件诊断有关。

• 设备信息

此选项卡与所有已建立在线连接的在线设备（如 CPU）相关，同时还与分配给这些在线

设备的设备（例如 PROFINET 设备和 PROFIBUS 从站）相关。 与故障在线设备以及故障设

备相关的报警均在此处输出。

说明

当模块发生故障时，将会显示什么内容？

如果设备中的模块发生故障，则仅显示相关的设备或其代理（例如，前端模块），但不

显示模块本身。

故障设备“在顶部”显示，而不是在其在线设备下的层级视图中显示（就像在项目树中

一样）。

2.1.1.2 确定哪些在线连接的设备有故障

故障设备概述 
巡视窗口的“诊断 > 设备信息”区域中提供了在线连接的故障设备的概览。 
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巡视窗口的“诊断 > 设备信息”区域由以下元素组成：

• 包含故障设备数量的标题行

• 包含各故障设备详细信息的表格

如果与无法访问的设备、报告存在一个或多个故障的设备或未处于 RUN 模式的设备建立了

在线连接，这些连接设备也将被视为故障设备。

包含各故障设备详细信息的表格的结构

该表由以下各列组成：

• 在线状态： 包含诊断符号形式和文字形式的在线状态

• 操作模式： 包含符号形式和文字形式的操作模式

• 设备/模块： 受影响设备或模块的名称

• 消息： 解释前一列的条目

• 详细资料： 该链接可打开设备的在线和诊断视图，并将其置于 顶层。 如果在线连接不

再存在，则该链接将打开建立连接对话框。

• 帮助： 该链接提供有关所发生故障的更多信息。

参见

使用图标显示诊断状态和比较状态 (页 4201)

2.1.1.3 使用图标显示诊断状态和比较状态

在线确定诊断状态并用图标显示   
建立与设备的在线连接时，将确定设备及其下位组件（如果适用）的诊断状态。适用时，同

时会确定设备的运行状态。
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以下说明了特定视图中所显示的图标。

• 设备视图

– 将显示与各个硬件组件相关的诊断图标（除 CPU 上的信号板外）。

要启动“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图（如果可用），请双击诊断图标。

– 对于带有下位组件的硬件组件，如果至少在一个下位组件中发生硬件错误，那么诊断

图标将如下显示：硬件组件的诊断图标灰显，诊断图标“下位组件发生硬件错

误”(Hardware error in lower-level component) 也会显示在右下角。

– 对于本身具有运行状态的硬件组件，还会在诊断图标的左侧或上方显示运行状态图标。

– 以下状况适用于 S7-1500 CPU 的共享设备的模块或子模块：不显示诊断图标（由于组

态为 GSDML 设备）。

说明

SCALANCE-XM-400 和 SCALANCE-XR-500-managed 模块的诊断状态

如果对 SCALANCE-XM-400 和 SCALANCE-XR-500-managed 模块进行在线连接，则将导

致诊断图标显示错误或不显示。

与相关的 CPU 建立在线连接时，将显示正确的诊断图标。

• 设备概览

– 将显示与各个硬件组件相关的诊断图标。

要启动“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图（如果可用），请双击诊断图标。

– 对于带有下位组件的硬件组件，如果至少在一个下位组件中发生硬件错误，那么诊断

图标将如下显示：硬件组件的诊断图标灰显，诊断图标“下位组件发生硬件错

误”(Hardware error in lower-level component) 也会显示在右下角。

– 以下状况适用于 S7-1500 CPU 的共享设备的模块或子模块：对于分配给 CPU 的模块，

显示相关的诊断图标（未分配的模块不会显示诊断图标）。对于已分配模块的插入式

子模块，显示相关的诊断图标（未插入的子模块不可见，因此不会出现诊断图标）。

• 网络视图

– 将显示与各个设备相关的诊断图标。

要启动“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图（如果可用），请双击诊断图标。

– 对于带有下位组件的硬件组件，如果至少在一个下位组件中发生硬件错误，那么诊断

图标将如下显示：硬件组件的诊断图标灰显，诊断图标“下位组件发生硬件错

误”(Hardware error in lower-level component) 也会显示在右下角。

– 以下状况适用于 S7-1500 CPU 的共享设备的模块或子模块：显示诊断图标。它属于分

配给 CPU 的站的一部分。
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• 网络概览

– 将显示与各个硬件组件相关的诊断图标。

要启动“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图（如果可用），请双击诊断图标。

– 对于带有下位组件的硬件组件，如果至少在一个下位组件中发生硬件错误，那么诊断

图标将如下显示：硬件组件的诊断图标灰显，诊断图标“下位组件发生硬件错

误”(Hardware error in lower-level component) 也会显示在右下角。

– 以下状况适用于 S7-1500 CPU 的共享设备的模块或子模块：显示诊断图标。它属于分

配给 CPU 的站的一部分。

• 拓扑视图

– 将显示与各个设备相关的诊断图标。

要启动“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图（如果可用），请双击诊断图标。

– 对于带有下位组件的硬件组件，如果至少在一个下位组件中发生硬件错误，那么诊断

图标将如下显示：硬件组件的诊断图标灰显，诊断图标“下位组件发生硬件错

误”(Hardware error in lower-level component) 也会显示在右下角。

– 将显示与各个端口相关的诊断图标。下面进一步说明各种颜色的含义。

– 指定两个在线端口之间每根电缆的颜色，具体与其诊断状态有关。 
两个端口间电缆的颜色取决于各个端口的状态：

第一个端口的颜色 第二个端口的颜色 连接电缆的颜色

浅绿色 浅绿色 浅绿色

浅绿色 深绿色 深绿色

绿色 灰色 灰色

绿色 红色 红色

灰色 红色 红色

– 以下状况适用于 S7-1500 CPU 的共享设备的模块或子模块：显示诊断图标。它属于分

配给 CPU 的站的一部分。

• 拓扑概览

– 将显示与各个硬件组件相关的诊断图标。

要启动“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图（如果可用），请双击诊断图标。

– 对于带有下位组件的硬件组件，如果至少在一个下位组件中发生硬件错误，那么诊断

图标将如下显示：硬件组件的诊断图标灰显，诊断图标“下位组件发生硬件错

误”(Hardware error in lower-level component) 也会显示在右下角。

– 以下状况适用于 S7-1500 CPU 的共享设备的模块或子模块：显示诊断图标。它属于分

配给 CPU 的站的一部分。
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• 项目树

– 相关诊断图标显示在各个硬件组件的后面。

– 对于带有低级部件的硬件部件（如分布式 I/O、Slave_1），如果在至少一个低级部件

中存在硬件错误，那么诊断图标将显示如下：硬件组件的诊断图标灰显，诊断图标“下

位组件发生硬件错误”(Hardware error in lower-level component) 也会显示在右下角。

– 对于本身具有运行状态的硬件组件，还会在诊断图标的右上角显示运行状态图标。

– 如果 CPU 上激活了强制机制，那么诊断图标的左边距中将显示一个红色 F。
– 如果至少一个相关模块中发生硬件错误，诊断图标“下位组件发生硬件错

误”(Hardware error in lower-level component) 将显示在“本地模块”(Local modules) 
文件夹后面。

– 如果至少一个相关模块中发生硬件错误，诊断图标“下位组件发生硬件错

误”(Hardware error in lower-level component) 将显示在“分布式 I/O”(Distributed I/O) 
文件夹后面。

– 如果“下位组件发生硬件错误”(Hardware error in lower-level component) 诊断图标至

少显示在“本地模块”(Local modules) 或“分布式 I/O”(Distributed I/O) 其中一个文件

夹之后，诊断图标“下位组件发生硬件错误”(Hardware error in lower-level 
component) 都将显示在项目文件夹后面。 

– 以下状况适用于 S7-1500 CPU 的共享设备的模块或子模块：对于分配给 CPU 的模块，

显示相关的诊断图标（未分配的模块灰显，并且不显示诊断图标）。对于已分配模块

的插入式子模块，显示相关的诊断图标（未插入的子模块不可见，因此不会出现诊断

图标）。

说明

如果硬件组件的诊断为“无法从 CPU 连接”(not reachable from the CPU)，将不会另外显示

诊断图标“下位组件发生硬件错误”(Hardware error in lower-level component)。

模块和设备的诊断图标   
下表列出了相应的图标及其含义。

图标 含义

当前正在建立到 CPU 的连接。

无法通过所设置的地址访问 CPU。
组态的 CPU 和实际 CPU 型号不兼容。

在建立与受保护 CPU 的在线连接时，密码对话框终止而不指定正确密码。

无故障

需要维护
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图标 含义

要求维护

错误

模块或设备被禁用。

无法从 CPU 访问模块或设备（指 CPU 下面的模块和设备）。

该模块或子模块的功能不再可用（如，输入和输出数据）。可能的原因：

• 预期组态与实际组态之间存在差异。

• 更新过程映像过程中发生访问错误。

无法进行诊断或只能进行部分诊断。可能的原因：

• 实际的在线组态数据与离线组态数据之间存在差异。

• 硬件设备尚未执行“编译”命令。

• 硬件设备或硬件组态尚未执行“下载到设备”命令。

• 该对象不支持诊断功能。

HMI 设备：无诊断数据。

连接已建立，但是模块状态尚未确定或未知。

已组态的模块不支持显示诊断状态。

下位组件发生硬件错误：至少一个下位硬件组件发生硬件故障（在项目树

中仅显示为一个单独的图标）。

说明

如果在分配模块属性参数时启用了诊断中断，那么在出现错误的情况下，一些模块（如 FM 
450-1）只会指示存在问题。

比较状态的图标   
右下方的诊断图标可以与其它小图标（用于指示在线/离线比较的结果）组合在一起。下表

列出了可用的比较图标及其含义。

图标 含义

下位组件发生硬件错误：至少一个下位硬件组件中，在线和离线版本不同

（仅在项目树中）。

下位组件中发生软件错误：至少一个下位软件组件中，在线和离线版本不同

（仅在项目树中）。

对象的在线和离线版本不同

设备和网络诊断

2.1 硬件诊断

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4205



图标 含义

对象仅在线存在

对象仅离线存在

对象的在线和离线版本相同

说明

如果比较图标和“下位组件错误”(Error in lower-level component) 诊断图标将显示在设备视

图的右下方，则以下规则适用：相对于比较图标，下位硬件组件的诊断图标的优先级较高。

这意味着，仅在下位硬件组件没有错误时才显示比较图标。

在项目树中显示软件错误

• 相关比较图标显示在每个块后面。

• 在每个文件夹（下面包含专用块）后面，如果至少一个相关块中出现软件错误，都将显

示诊断图标“下位组件发生软件错误”(Software error in lower-level component)。
• 对于带有下位软件组件的硬件组件，如果无硬件错误但至少一个下位软件组件发生错误，

则诊断图标将如下显示：硬件组件的诊断图标灰显，诊断图标“下位组件发生软件错

误”(Software error in lower-level component) 也会显示在右下角。

组合的诊断与比较图标

下表显示了诊断图标中显示的图标示例。     

图标 含义

文件夹包含在线和离线版本不同的对象（仅在项目树中）

对象仅在线存在

CPU 和 CP 的运行状态图标   
下表列出了可用的图标及其各自的工作状态。

图标 运行状态

RUN
STOP
STARTUP
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图标 运行状态

HOLD
DEFECTIVE
未知运行状态

已组态的模块不支持显示运行状态。

说明

如果 CPU 上激活了强制机制，则运行状态图标的右下方粉色背景上会显示一个红色 F。

端口和以太网电缆的颜色标记     
下表列出了可用的颜色及其各自的含义。

颜色 含义

无故障或者需要维护

离线

要求维护

通信错误或拓扑错误

无诊断功能

2.1.1.4 启动在线和诊断视图

启动“在线和诊断”视图的可行方法概述

可以在以下位置启动待诊断模块的“在线和诊断”视图：

• 概述

• 项目树

• 设备视图

• 设备概览

• 网络视图

• 网络概览
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• 拓扑视图

• 拓扑概述

以下示例用于显示如何操作。 

要求

包含待诊断模块的项目已打开。   

说明

如果您在标识了可访问设备后从项目树调用在线和诊断视图，则该要求不适用。

步骤

要启动模块的在线和诊断视图，请按以下步骤操作：   
1. 在项目树中，打开相应的设备文件夹。

2. 双击“在线和诊断”。

或者：

1. 在项目树中，选择相应的设备文件夹。

2. 在快捷菜单或“在线”主菜单中，选择“在线和诊断”命令。

或者：

1. 在项目树中，打开“在线访问”文件夹。

2. 打开要用来建立在线连接的接口所在的文件夹。

3. 双击“显示/更新可访问设备”。

4. 选择待诊断的模块。

5. 在快捷菜单或“在线”主菜单中，选择“在线和诊断”命令。

或者：

1. 在项目树中，打开“本地模块”文件夹。

2. 选择待诊断的相应设备或模块。

3. 在快捷菜单或主菜单中，选择“在线和诊断”命令。

或者：

1. 在设备组态中，打开设备视图。

2. 选择待诊断的模块。

3. 在快捷菜单或“在线”主菜单中，选择“在线和诊断”命令。
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或者：

1. 在设备组态中，打开设备视图。

2. 建立与待诊断模块的在线连接。

3. 双击模块上方的诊断图标。

或者：

1. 在设备组态中，打开网络视图。

2. 选择待诊断的模块所在的站。

3. 在快捷菜单或“在线”主菜单中，选择“在线和诊断”命令。

或者：

1. 在设备组态中，打开拓扑视图。

2. 建立与待诊断模块的在线连接。

3. 在拓扑视图中，双击与模块关联的诊断图标。

结果

将启动待诊断模块的在线和诊断视图。 如果先前已创建了到相关 CPU 的在线连接，则在线

和诊断视图标题栏此时将具有橙色背景。

说明

如果在启动在线和诊断视图时不存在任何在线连接，将不显示任何在线信息，并且显示域将

空白。

2.1.1.5 激活“在线工具”任务卡

激活“在线工具”任务卡  
可按以下方式激活该任务卡：

1. 启动在线和诊断视图。

2. 单击“在线工具”(Online Tools) 任务卡。

或者：

1. 启动设备视图。

2. 单击“在线工具”(Online Tools) 任务卡。

或者：

1. 启动网络视图。

2. 单击“在线工具”(Online Tools) 任务卡。
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2.1.2 显示可组态模块属性的不可编辑值和当前值

2.1.2.1 显示模块的常规属性和系统相关信息

在何处查找所需的信息？

在待诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”文件夹的“常规”组中，可以找到模块的常规属

性和系统相关信息。     

“常规”组的结构

“常规”组由以下各区域组成：

• 模块

• 模块信息

• 供应商信息

“模块”区域

此区域显示模块的以下数据：

• 简短标识，例如 CPU 1214C DC/DC/DC
• 产品编号

• 硬件

• 固件

• TIA Portal 的版本

说明

TIA Portal 的版本

显示的 TIA Portal 版本号为打开加载到该设备中各块或将各块加载到 ES 时所需的 低版

本。即，该版本并非一定是将块加载到设备中时使用的版本。

例如：ES 上安装有 TIA Portal V14.0 SP1，并创建了一个新项目。该项目的项目版本为 
V14.0。该项目（连同其项目版本）已下载到 CPU 中。此时，将显示项目版本 V14.0。

• 机架

• 插槽

设备和网络诊断
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“模块信息”区域

此区域显示硬件配置期间组态的有关模块的以下数据：

• 模块名称

• 安装日期（并非对所有模块都显示）

• 其它信息（并非对所有模块都显示）

“制造商信息”区域

此区域显示模块的以下数据：

• 制造商

• 序列号

• 配置文件：配置文件 ID 为十六进制数

说明

可以在 PROFIBUS International 的配置文件 ID 表格中找到相应的配置文件名称（请访问

“www.profibus.com”）。

• 配置文件详细信息：配置文件特定的类型为十六进制数

说明

可以在 PROFIBUS International 的配置文件特定类型表格中找到相应的配置文件特定类型

名称（请访问“www.profibus.com”）。

2.1.2.2 显示组态的循环时间

在何处查找所需的信息？  
可以在以下位置找到所需信息：

• 在待诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”文件夹下的“循环时间”组中。

• 在“在线工具”任务卡的“循环时间”窗格中

设备和网络诊断

2.1 硬件诊断

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4211



在线和诊断视图中“诊断”文件夹下的“循环时间”组的结构

“循环时间”组由以下各区域组成：

• 循环时间图（指定和测量循环时间的图形显示）

• 组态的循环时间（以绝对值形式显示指定的循环时间）

• 测量的循环时间（以绝对值形式显示测量的循环时间）

“在线工具”任务卡中“循环时间”窗格的结构

“循环时间”窗格显示循环时间图，在其下方以绝对值形式显示测量的循环时间。

指定的循环时间

循环时间图和“组态的循环时间”区域中显示以下指定循环时间。

• 小循环时间

• 大循环时间

在循环时序图中， 小循环时间和 大循环时间对应于时间轴上的两个标记。

在“组态的循环时间”区域中，以绝对值形式显示指定的循环时间。

2.1.2.3 显示模块的接口和接口属性

在何处查找所需的信息？

可在待诊断模块的在线和诊断视图的“诊断”(Diagnostics) 文件夹内的以下组中找到模块的

接口和接口属性： 
• PROFINET 接口

“PROFINET 接口”组 
该组分为以下区域：

• “以太网地址”，包含“网络连接”和“IP 参数”子区域

• “端口”
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“以太网地址”区域的“网络连接”子区域

此子区域显示模块的以下数据：

• MAC 地址：

接口的 MAC 地址。

MAC 地址包括两部分。第一部分（“基本 MAC 地址”）用于标识制造商 (Siemens, 
3COM, ...)。MAC 地址的第二部分用于区分各种以太网设备。每个以太网模块都分配有一

个唯一的 MAC 地址。

“以太网地址”区域的“IP 参数”子区域 
此子区域显示模块的以下数据：

• IP 地址：

总线设备的 Internet 协议地址 (TCP/IP)
• 子网掩码：

子网掩码显示哪一部分的 IP 地址决定了一个特定的子网络成员。 
• 默认路由器：

如果子网通过路由器与其它子网连接，则必须知道默认路由器的 IP 地址。这是使用不匹

配的子网地址转发数据报的唯一方法。

• IP 设定：

设备获取其 IP 设定（IP 地址、子网掩码、默认路由器）所使用的路径标识符。

标识符 含义

0 IP 地址未初始化

1 通过组态（即，从设备或网络视图组态设备负载）

2 通过在线和诊断视图的“指定 IP 地址”(Assign IP address) 组
3 通过 DHCP 服务器（即，IP 参数从一个 DHCP 服务器通过特殊服务获得（动

态主机配置协议），并且具有时间限制）

4 由用户程序设置 IP 地址

5 IP 地址的源未知

• IP 设定时间：

上一次直接通过模块的以太网连接更改 IP 地址的时间戳
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“端口”区域

该区域显示模块的以下数据：

• 以太网端口

PROFINET 接口的物理属性

PROFINET 接口的属性 含义

端口号 端口号 在括号中指定接口（X + 接口编号）和端口（P + 端口号）

的简短描述。端口简短描述中的 "R" 表示该端口是一环网冗余端口。

状态 显示端口 LINK LED 的状态。

• 状态 "OK" 表示该端口连接有另一台设备（如交换机），并且物

理连接可用。

• 状态“断开”表示该端口没有连接其它设备。

• 状态“禁用”表示阻止访问该端口。

设置 • “自动”表示设备的自动网络设置

• 设备手动网络设置中用于速度和传输方法的网络设置

操作模式 速度和传输方法的网络设置

如果在端口表中选择一行，即可获得相应端口的更多帮助信息。

2.1.2.4 显示访问共享设备模块的 IO 控制器 (S7-1500)

在何处查找所需的信息？

在“PROFINET 接口” 组以下区域的“诊断”(Diagnostics) 文件夹中，可以在共享设备的接口模

块的在线和诊断视图中查看到访问共享设备模块的 IO 控制器：

• IO 控制器 

参见

关于共享设备的有用信息 (页 3825)
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2.1.2.5  显示 PROFINET 设备的同步域属性

在何处查找所需的信息？

PROFINET 设备的同步域属性可以在待诊断设备的在线和诊断视图“诊断”(Diagnostics) 文件

夹中“PROFINET 接口”(PROFINET interface) 组的以下区域中找到：

• 域 

“域”(Domain) 区域

该区域分为以下分区：

• 同步域

• MRP 域

什么是同步域？

同步域是一组 PROFINET 设备，与共用时钟同步。 准确来说，一台设备为同步主站（时钟发

生器），所有其它设备为同步从站。 同步主站通常是 IO 控制器或开关。

非同步的 PROFINET 设备不是同步域的一部分。

“域”(Domain) 区域的“同步域”(Sync domain) 子区域   
此分区显示同步域的以下属性：

• 名称：

同步域的名称

• 角色：

PROFINET 设备在同步域中的角色。 可以是以下角色：

– 同步主站

– 同步从站

• 同步间隔：

执行同步操作的时间间隔。

• 发送时钟

数据交换的 短发送间隔

• 发送时钟的抖动精度

• 循环通信的预留带宽
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2.1.2.6 显示 PROFINET 设备的 MRP 域属性

在何处查找所需的信息？

PROFINET 设备的 MRP 属性可以在待诊断设备的在线和诊断视图“诊断”(Diagnostics) 文件

夹中“PROFINET 接口”(PROFINET interface) 组的以下区域中找到：

• 域 

“域”(Domain) 区域

该区域分为以下分区：

• 同步域

• MRP 域

什么是 MRP 域？

通过 Media Redundancy Protocol (MRP) 可以构建冗余网络。 冗余传输路径（环网拓扑结构）

可以确保在一个传输路径故障的情况下，可以使用备用通信路径。 PROFINET 设备作为此冗

余网络一部分，将构成一个 MRP 域。

“域”(Domain) 区域的“MRP 域”(MRP domain) 子区域   
此分区显示 MRP 域的以下属性：

• 名称：

MRP 域的名称

• 角色：

PROFINET 设备在 MRP 域中的角色。 可以是以下角色：

– 管理器

– 管理器（自动）

– 客户端

– 不是环网的设备

• 环形端口 1：
具有“环网端口 1”属性的 PROFINET 设备的端口
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• 环形端口 2：
具有“环网端口 2”属性的 PROFINET 设备的端口

• MRP 环网的状态：

表示环网是否中断（“打开”状态或“关闭”状态）。

2.1.2.7 显示模块的当前固件 (S7-300, S7-400, S7-1500)

显示固件

可显示模块当前所安装的固件。

要求

• 模块支持固件更新。

• 模块在线连接。

步骤

要显示当前固件，请按以下步骤操作：

1. 在在线和诊断视图中打开模块。

2. 从“功能”文件夹中选择“固件更新”组。

3. 从“固件”下的“在线数据”区域读出当前固件。

2.1.3 显示动态模块属性的当前值

2.1.3.1 显示测量循环时间

在何处查找所需的信息？

可在以下各位置找到测量循环时间：  
• 在待诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”文件夹下的“循环时间”组中。

• 在“在线工具”任务卡的“循环时间”窗格中
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在线和诊断视图中“诊断”文件夹下的“循环时间”组的结构

“循环时间”组由以下各区域组成：

• 循环时间图（指定和测量循环时间的图形显示）

• 组态的循环时间（以绝对值形式显示指定的循环时间）

• 测量的循环时间（以绝对值形式显示测量的循环时间）

“在线工具”任务卡中“循环时间”窗格的结构

“循环时间”窗格显示循环时间图，在其下方以绝对值形式显示测量的循环时间。

测量循环时间的图形显示

循环时间图中显示以下测量循环时间：

• 短循环时间： 自上次从 STOP 切换到 RUN 以来的 短循环的持续时间。

这与图中左侧的灰色虚线箭头相对应。

• 当前/上次循环时间： 上个循环的持续时间

这与图中的绿色箭头相对应。 如果当前/上一个周期时间超出 大周期时间，则箭头将变

为红色。

说明

如果上一个周期的持续时间接近 大周期时间，则可能会超出 大周期时间。 根据 CPU 
类型、参数赋值和用户程序，CPU 可能会切换到 STOP 模式。 例如，如果正在监视程序

中的变量，这会使循环时间延长。

如果周期持续时间比 大周期时间的两倍还要长，并且未在用户程序（通过调用延长 
RE_TRIGR）指令中重新启动 大周期时间，则 CPU 将切换到 STOP 模式。

• 长循环时间： 自上次从 STOP 切换到 RUN 以来的 长循环的持续时间。

这与图中右侧的蓝色虚线箭头相对应。

蓝区位于两条虚线之间；此区对应于已测周期时间的整个范围。 如果某个已测周期时间大

于 大周期时间，则此区落在指定限值外部的部分将显示为红色。

以绝对值形式显示测量的循环时间

“测量的循环时间”区域和“循环时间”窗格中显示以下测量时间。

• 自上次从 STOP 转换到 RUN 以来的 短循环时间。

• 当前/上次循环时间：

• 自上次从 STOP 转换到 RUN 以来的 长循环时间。

设备和网络诊断

2.1 硬件诊断

编辑设备与网络

4218 编程和操作手册, 11/2022



2.1.3.2 显示 CPU 上 LED 的当前状态

在何处查找所需的信息？

CPU 上 LED 的当前状态可在“在线工具”(Online tools) 任务卡中“CPU 控制面板”(CPU control 
panel) 窗格的显示区域找到。  

“在线工具”任务卡中“CPU 控制面板”窗格的显示区域  
该区域包含以下显示内容：

• 站名称和 CPU 类型（简短标识）

• RUN/STOP（对应于 CPU 的“RUN/STOP”LED）
• ERROR（对应于 CPU 的“ERROR”LED）
• MAINT（对应于 CPU 的“MAINT”LED）

2.1.3.3 显示 CPU 上所有存储器的使用率

在何处查找所需的信息？  
可在以下两个页面中找到 CPU 上所有存储器的使用率：

• 在要诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”(Diagnostics) 文件夹下“存储器”(Memory) 组
的显示区域

• 在“在线工具”(Online Tools) 任务卡“存储器”(Memory) 窗格的显示区域中

在线和诊断视图中“诊断”文件夹下“存储器”组的显示区域

该区域包含了相关模块的当前存储器使用情况以及各存储区的详细信息。

存储器使用情况以棒图和数字值（百分数）两种形式显示。
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显示以下存储器使用情况：

• 装载存储器

如果未插入任何存储卡，则显示内部装载存储器。

如果插入了存储卡，则操作系统将仅使用所插入的装载存储器作为装载存储器。 并在此

处显示插入的装载存储器。

• 工作存储器

• 保持性存储器

“在线工具”任务卡中“存储器”窗格的显示区域

该区域包含相关模块的当前存储器使用情况。 可用的存储空间以棒图和数字值（百分数）两

种形式显示。 数字值将舍入为整数值。

说明

如果存储区的利用率小于 1%，则该存储区的可用部分将显示为“99%”。

显示以下存储器使用情况：

• 装载存储器

如果未插入任何存储卡，则显示内部装载存储器。

如果插入了存储卡，则操作系统将仅使用所插入的装载存储器作为装载存储器。 并在此

处显示插入的装载存储器。

• 工作存储器

• 保持性存储器

参见

装载存储器 (页 1167)
工作存储器 (页 1168)
保持性存储区 (页 1170)
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2.1.3.4 显示 S7-1500 CPU 所有类型存储器的使用率 (S7-1500)

在何处查找所需的信息？     
可在以下两个位置找到 S7-1500 CPU 上所有类型存储器的使用率：

• 在要诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”(Diagnostics) 文件夹下“存储器”(Memory) 组
的显示区域

• 在“在线工具”(Online Tools) 任务卡“存储器”(Memory) 窗格的显示区域中

在线和诊断视图中“诊断”文件夹下“存储器”组的显示区域

该区域包含了相关模块的当前存储器使用情况以及各存储区的详细信息。

存储器使用情况以棒图和数字值（百分数）两种形式显示。

显示以下存储器使用情况：

• 装载存储器

说明

装载存储器位于 SIMATIC 存储卡上。

• 代码工作存储器： 程序代码的工作存储器

• 数据工作存储器： 数据块的工作存储器

• 保持性存储器

“在线工具”任务卡中“存储器”窗格的显示区域

该区域包含相关模块的当前存储器使用情况。 可用的存储空间以棒图和数字值（百分数）两

种形式显示。 数字值将舍入为整数值。

说明

如果存储区的利用率小于 1%，则该存储区的可用部分将显示为“99%”。
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显示以下存储器使用情况：

• 装载存储器

说明

装载存储器位于 SIMATIC 存储卡上。

• 代码工作存储器： 程序代码的工作存储器

• 数据工作存储器： 数据块的工作存储器

• 保持性存储器

2.1.4 检查模块故障

2.1.4.1 确定模块的诊断状态

何处显示了模块的诊断状态？     
模块的诊断状态显示在待诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”文件夹的“诊断状态”组中。

“诊断状态”组由以下各区域组成：

• 状态

• 标准诊断（适用于 S7-300 和 S7-400，仅限非 CPU 模块）

“状态”区域

该区域将显示以下状态信息：

• 可供 CPU 查看的模块状态，例如：

– 模块可用且正常。

– 模块有故障。

如果模块出现故障并且用户在组态期间启用了诊断故障中断，将显示“模块有故障”

状态。   
– 模块已组态，但不可用。

示例： 由于当前在线组态与离线组态不同，因而无法获得诊断数据。

• 检测到组态的模块与插入的模块之间有差异。 如果能够确定，将显示设置型号与实际型

号的产品编号。

显示信息的范围取决于所选的模块。
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“标准诊断”区域

该区域中显示了非 CPU 模块的以下诊断信息：

• 与整个模块相关的内外部故障

• 相关诊断事件

这类诊断信息的示例有：

• 整体备份失败

• 模块有故障

说明

诊断中断

仅当模块具有诊断中断功能并且启用了诊断中断时，才能向 CPU 报告诊断中断。

诊断中断以快照形式进行显示。 偶尔发生的模块故障可在相应 CPU 的诊断缓冲区中识别。

2.1.4.2 执行 PROFINET 端口的通信诊断

在何处显示 PROFINET 端口的特定端口故障？ 
在要诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”(Diagnostics) 文件夹的“通信诊

断”(Communication diagnostics) 组中，显示 PROFINET 端口的特定端口故障。

“通信诊断”(Communication diagnostics) 组的结构

“通信诊断”(Communication diagnostics) 组由以下各区域组成：

• 包含端口特定错误的表格

• “事件详细信息”(Details of the event) 文本字段

• “关于事件的帮助”(Help on event) 文本字段

包含特定端口故障表的结构

故障表中的每行均对应一个故障。

该表由以下各列组成：

• 名称：端口号和端口标识，以及诊断图标

• 故障：关于该端口所发生故障的描述

设备和网络诊断

2.1 硬件诊断

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4223



“详细信息”(Details) 文本字段

若在故障表中选择一行，则“详细信息”(Detail) 文本字段将包含对应故障的详细信息（若存

在）。

“所选诊断线路的帮助信息”(Help on selected diagnostic line) 文本字段

若在故障表中选择一行，则“所选诊断线路的帮助信息”(Help on selected diagnostic line) 文
本字段将包含对应故障的帮助信息（若存在）。

2.1.4.3 PROFINET IO 组件诊断

在何处执行 PROFINET IO 组件诊断？ 
可在在线和诊断视图中“诊断”文件夹的“PROFINET 接口”下的“PROFINET IO 诊断”组中执

行 PROFINET IO 组件诊断。

“PROFINET IO 诊断”组

该区域将显示 IO 设备或 IO 设备所选模块的制造商相关诊断文本。

若诊断可通过 IO 控制器进行读取，则该处显示通信故障和组态故障（在线/离线差异）。

2.1.4.4 读出 CPU 的诊断缓冲区

在何处读出 CPU 的诊断缓冲区？     
可从在线和诊断视图中“诊断”文件夹的“诊断缓冲区”组中读出 CPU 的诊断缓冲区。

“诊断缓冲区”组的结构

“诊断缓冲区”组由以下各区域组成：

• “事件”

• “设置”
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诊断缓冲区

诊断缓冲区用作记录诊断事件的日志文件，这些诊断事件是在分配给它的 CPU 和模块上发

生的。这些事件按其发生的顺序输入，并且 新的事件显示在顶部。

“事件”区域

“事件”区域选项卡由以下元素组成：

• “CPU 时间戳记采用本地 PG/PC 时间”复选框

• 事件表

• “冻结显示”或“取消冻结”按钮

• 事件详细信息：事件编号、事件 ID、模块名称和可能的站名称或设备名称、机架/插槽、

描述信息、关于事件的帮助、位置标识符、到达/离去信息、事件类型

• “在编辑器中打开”和“另存为...”按钮

“CPU 时间戳记采用本地 PG/PC 时间”复选框

如果尚未选中该复选框，将使用模块时间显示诊断缓冲区条目。

如果选中了该复选框，将使用按以下公式计算的时间显示诊断缓冲区条目：

显示的时间 = 模块时间 + PG/PC 上的时区偏移量

这要求模块时间与 UTC 时间一致。

如果要查看以 PG/PC 的本地时间表示的模块诊断缓冲区条目时间，则应使用该设置。

选中或取消选中该复选框会立即更改诊断缓冲区条目的显示时间。

说明

如果在程序中使用“WR_SYS_T”指令或者使用 HMI 设备（而不是使用 UTC）设置 CPU 的实时

时钟，则建议您取消选中“CPU 时间戳记采用本地 PG/PC 时间”复选框。在这种情况下，模

块时间是唯一有意义的时间。
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事件表

以表格形式显示每个诊断事件的以下信息：

• 条目的顺序号

第一个条目包含 新的事件。

• 诊断事件的日期和时间

如果没有显示日期和时间，则表明模块中未集成时钟。

• 事件的短名称和 CPU 的响应（如果适用）

说明

如果无法确定文本的个别参数，则相应参数位置将显示字符串“###”。
如果还没有可用于新模块或新事件的显示文本，事件编号和各个参数将以十六进制值表示。

• 仅 S7-1200 和 S7-1500 CPU：事件类型图标

下表列出了相应的图标及其含义。

图标 含义

正常（无需维护和/或无故障）

需要维护

要求维护

错误

• 到达/离去状态相关的信息图标

下表列出了相应的图标及其含义。

图标 含义

到达事件

离去事件

离去事件与到达事件无关

用户自定义诊断事件

在事件表中，可更改列顺序、调整列宽度、移除及添加单列。此外，还可以按以下条件来排

序：按照顺序号、“日期和时间”以及“事件”排序。

“冻结显示”或“取消冻结”按钮

只有存在到 CPU 的在线连接时，才会启用“冻结显示”或“取消冻结”按钮。

默认设置为“冻结显示”。
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如果单击“冻结显示”按钮，将出现以下情况：

• 诊断缓冲区条目的当前显示将被冻结。

• 按钮标签变为“取消冻结”。

如果系统中出现错误，接下来可能会非常快速地发生诊断事件。如此会使显示的更新速率加

快。通过冻结显示，用户便可冷静而详细地检查所出现的情况。

如果冻结了显示然后单击“取消冻结”按钮，将发生以下情况：

• 诊断缓冲区条目的显示会再次更新。

• 按钮标签变为“冻结显示”。

说明

如果冻结了诊断缓冲区显示，CPU 会继续在诊断缓冲区中输入事件。

事件的详细信息

如果选择了事件列表中的一行，则将获得有关相应事件的详细信息：

• 诊断缓冲区中的事件顺序号

• 事件 ID
• 模块、站或设备名称（如果适用）

• 机架/插槽

• 事件描述信息，含事件特定的附加信息。有关附加信息的示例：

– 导致该事件的命令

– 因诊断事件导致操作模式切换

• 关于事件的帮助：详细说明选定的事件以及可能的解决方法。对于离去事件，显示文本

信息“离去事件：无需用户操作”(No user action required)。
• 仅 S7-1200 和 S7-1500 CPU：工厂名称、位置标识符

• 事件是到达事件还是离去事件的相关信息

• 事件类型。支持以下事件类型：

– 正常（无需维护和/或无故障）

– 需要维护

– 要求维护

– 错误
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“在编辑器中打开”按钮

下表显示了“打开块”按钮是否激活以及该按钮所具有的功能。

何时启用“在编辑器中打开”按钮？ 单击该按钮时会发生什么情况？

如果诊断事件引用了块的相对地址。

这是引起事件的命令的地址。

“在编辑器中打开”功能用于在离线视图中导致错误的

程序指令位置打开被引用块。这样，用户就可以检查

并根据需要更改该指定位置的块的源代码，然后将其

再次下载到 CPU。
如果诊断事件由模块触发。 “在编辑器中打开”功能用于打开涉及模块的设备视图。

“另存为...”按钮

如果单击该按钮，会将诊断缓冲区的内容保存到文本文件中。“诊断”，取决于语言，建立

在该文件名后添加扩展名“.txt”。但可以更改此名称。

“设置”区域

“设置”区域选项卡由以下元素组成：

• “显示事件”列表

• “默认应用设置”按钮

• “以十六进制格式输出事件信息”复选框

列出“显示事件：”

对于每个事件类别，该列表中都有一个复选框（默认设置：选中所有复选框）。若清空某复

选框，则该复选框所对应事件类别的事件将不再显示在“事件”区域。重新选择该复选框，

将再次显示相关事件。

“默认应用设置”按钮

若单击该按钮，当“事件”选项卡打开时，设置在将来也同样适用。

“以十六进制格式输出事件信息”复选框

若选择该复选框，则“事件”区域事件列表中的事件 ID 将以十六进制进行显示。若清空该

复选框，则事件信息以文本的形式给出。
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参见

有关诊断缓冲区的基本信息  (页 4256)

2.1.4.5 保存服务数据 (S7-1200, S7-1500)

有效性

以下信息适用于 S7-1200 CPU 固件版本为 V4.5 及以上版本、S7-1500 CPU 和各种 SIMATIC 
NET CP：

目标

在提供服务时，SIEMENS 客户支持将需要关于系统模块状态的特殊信息以进行故障诊断。

当系统发生这种情况时，用户需要按照客户支持的要求保存模块的服务数据，并将结果文件

发送给他们。

在何处保存模块的服务数据？

模块的服务数据可保存在模块的在线和诊断视图中的以下位置：在“保存服务数据”(Save 
service data) 组的“函数”(Functions) 文件夹中

“保存服务数据”(Save service data) 组由以下各区域组成：

• 在线数据

• 保存服务数据

“在线数据”(Online data) 区域

此区域显示模块的以下数据：

• 产品编号

• 固件版本

• 模块名称（进行硬件配置时对模块名称进行组态。）

• 机架

• 插槽
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“保存服务数据”区域

要使用特殊服务数据创建并保存文件，请按以下步骤操作：

1. 选择文件系统中用于保存文件的位置：

– 使用“路径”(Path) 域中的路径。

– 单击标记有三个句点的浏览按钮。在打开的对话框中指定所需的路径并输入文件名。

2. 单击“保存服务数据”(Save service data)。

结果

数据保存在一个 .dmp 文件中，并采用以下命名规则：“<MLFB><序列号><时间戳>.dmp”。
该文件名之后可更改。

参见

读取服务数据 (页 1572)

2.1.5 更改模块或 PG/PC 的属性

2.1.5.1 更改 CPU 的模式

要求  
存在与要更改模式的 CPU 的在线连接。

步骤

要更改 CPU 的模式，请按以下步骤操作：

1. 启用 CPU 的“在线工具”任务卡。

2. 如果要将 CPU 切换到 RUN 模式，则在“CPU 控制面板”窗格中单击“RUN”按钮；如果要将 CPU 
切换到 STOP 模式，则单击“STOP”按钮。

说明

那个激活的按钮是在 CPU 当前操作模式下可以选择的唯一按钮。

3. 单击“确定”响应确认提示。
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或者：

1. 打开“在线”菜单。

2. 若要将 CPU 设为 RUN 模式，则选择“启动 CPU”菜单命令；若要将 CPU 设为 STOP 模式，则选择
“停止 CPU”。

说明

激活的按钮是在 CPU 当前操作模式下可以选择的唯一按钮。

3. 单击“确定”响应确认提示。

或者：

1. 若要将 CPU 设为 RUN 模式，则在工具栏中单击“启动 CPU”按钮；若要将 CPU 设为 STOP 模式，
则单击“停止 CPU”按钮。

说明

激活的按钮是在 CPU 当前操作模式下可以选择的唯一按钮。

2. 单击“确定”响应确认提示。

结果

CPU 将切换到所要求的操作模式。

2.1.5.2 执行存储器复位

要求   
• 存在与 CPU 的在线连接，将通过该连接执行存储器复位。

• CPU 处于 STOP 模式。

说明

如果 CPU 仍处于 RUN 模式，而用户要启动存储器复位，则可在响应确认提示后将其切换

到 STOP 模式。
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步骤

要对 CPU 执行存储器复位，请按以下步骤操作：

1. 启用 CPU 的“在线工具”(Online Tools) 任务卡。

2. 在“CPU 控制面板”(CPU control panel) 窗格中，单击“MRES”按钮。

3. 单击“确定”(OK) 接受确认提示。

结果

CPU 根据需要切换到 STOP 模式并且对 CPU 执行存储器复位。

参见

存储器复位的基础知识 (页 1164)
存储器复位的基础知识 (页 950)

2.1.5.3 确定和设置 CPU 的时间

在何处查找所需的功能？ 
可以在在线和诊断视图中“功能”文件夹的“设置时间”组中确定和更改 CPU 的时间。 这
需要在线连接。 

“设置时间”组的结构

“设置时间”组由以下各区域组成：

• 读出和设置时间的区域

• 时间系统（该区域在 S7-1200 中不存在，并且该处不进行检查。）
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读出和设置时间的区域结构

该区域包括以下部分：

• 编程设备/PC 时间

此处显示编程设备/PC 的时区设置、当前日期和当期时间设置。

• 模块时间

当前从模块（例如 CPU）读取的日期和时间值将转换为本地日期和时间并在此处显示。

如果选中“从 PG/PC 获取”复选框，则单击“应用”按钮后，PG/PC 时间和日期会转换为 
UTC，然后传送给模块。

如果未选中“从 PG/PC 获取”复选框，则可为模块的集成时钟分配日期和时间。 单击“应

用”按钮后，将重新计算时间和日期所对应的 UTC 时间，然后传送给模块。

2.1.5.4 管理保护机密组态数据的密码

设置保护 PLC 组态数据机密的密码

要求

• 已在线连接需设置保护机密 PLC 组态数据密码的 CPU。
• 启用机密 PLC 组态数据保护（“属性 > 常规 > 保护与安全 > 保护 PLC 组态数据”(Properties 

> General > Protection & Security > Protection of PLC configuration data) 下方的复选框）。

• 保护机密 PLC 组态数据的密码已删除或尚未设置。

• CPU 处于 STOP 模式。

说明

如果 CPU 的操作状态仍为 RUN，则可在设置密码时正确回答安全问题后，将操作状态设

置为 STOP。

操作步骤

请执行以下操作步骤：

1. 打开 CPU 的“在线与诊断”(Online and Diagnostics) 视图。

2. 在“功能”(Functions) 文件夹中，选择组“保护 PLC 组态数据的密码”(Password to protect the 
PLC configuration data)。
“保护机密的 PLC 组态数据”(Protection of confidential PLC configuration data) 对话框随即打
开。
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3. 单击“设置”(Set)。
另一个对话框窗口随即打开。

4. 在上方的文本框中输入密码，在下方的文本框中再次输入该密码进行确认。单击“确
定”(OK)。 
“保护机密的 PLC 组态数据”(Protection of confidential PLC configuration data) 对话框打开。
“密码”(Password) 框中显示“********”。“设置”(Set) 按钮不可用。

结果

保护机密 PLC 组态数据的密码已设置。

删除保护 PLC 组态数据机密的密码

要求

• 已在线连接待删除保护机密 PLC 组态数据密码的 CPU。
• 启用机密 PLC 组态数据保护（“属性 > 常规 > 保护与安全 > 保护 PLC 组态数据”(Properties 

> General > Protection & Security > Protection of PLC configuration data) 下方的复选框）。

• 保护机密 PLC 组态数据的密码之前已设置。

• CPU 处于 STOP 模式。

说明

如果 CPU 的操作状态仍为 RUN，则可在删除密码时正确回答安全提示后，将操作状态设

置为 STOP。

操作步骤

请执行以下操作步骤：

1. 打开 CPU 的“在线与诊断”(Online and Diagnostics) 视图。

2. 在“功能”(Functions) 文件夹中，选择组“保护 PLC 组态数据的密码”(Password to protect the 
PLC configuration data)。
“保护机密的 PLC 组态数据”(Protection of confidential PLC configuration data) 对话框随即打
开。“设置”(Set) 按钮不可用。

3. 单击“删除”(Delete)。
另一个对话随即打开，提示删除保护机密 PLC 组态数据的密码可能会导致 PLC 运行错误。

4. 单击“是”(Yes) 确认提示信息。
“保护机密的 PLC 组态数据”(Protection of confidential PLC configuration data) 对话框随即打
开。“密码”对话框为空，“设置”(Set) 按钮可用且“删除”(Delete) 按钮不可用。
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结果

保护机密 PLC 组态数据的密码已删除。

修改保护 PLC 组态数据机密的密码

要求

• 已在线连接待更改保护机密 PLC 组态数据密码的 CPU。
• 启用机密 PLC 组态数据保护（“属性 > 常规 > 保护与安全 > 保护 PLC 组态数据”(Properties 

> General > Protection & Security > Protection of PLC configuration data) 下方的复选框）。

• 保护机密 PLC 组态数据的密码之前已设置。

• CPU 处于 STOP 模式。

操作步骤

请执行以下操作步骤：

1. 删除当前保护机密组态数据的密码：删除保护 PLC 组态数据机密的密码 (页 4234)
2. 设置保护机密组态数据的密码：设置保护 PLC 组态数据机密的密码 (页 4233)

结果

保护机密 PLC 组态数据的密码已更改。

2.1.5.5 将 S7 CPU 复位为出厂设置 (S7-1200, S7-1500)

将 S7-1200 CPU 重置为出厂设置 (S7-1200)

要求

• CPU 中未插入存储卡。

• 存在与 CPU 的在线连接，将通过该连接重置为出厂设置。

• CPU 处于 STOP 模式。

说明

如果 CPU 仍处于 RUN 模式，而用户要启动重置操作，则可在接受了安全提示后将其切换

到 STOP 模式。
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步骤 
要将 S7-1200 CPU 重置为出厂设置，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 的在线和诊断视图。

2. 从“功能”((Functions)) 文件夹中选择“复位为出厂设置”(Reset to factory settings) 组。

3. 如果要保留 IP 地址，请选中“保留 IP 地址”(Keep IP address) 复选框；如果要删除 IP 地址，则
选中“删除 IP 地址”(Delete IP address) 复选框。

说明

仅在要重置的模块可以选择是否保留或删除 IP 地址时，所提到的两个复选框才可用。

4. 单击“重置”(Reset) 按钮。

5. 单击“确定”(OK) 接受确认提示。

结果

模块根据需要切换到 STOP 模式并且随后重置为出厂设置。 这表示：

• 工作存储器、内部装载存储器以及所有操作数区域都会被清空。

• 所有参数都重置为其默认值。

• 诊断缓冲区被清空。

• 时间被重置。

• 将根据用户设置保留或删除 IP 地址。

将 S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及以上版本恢复为出厂设置（无存储卡） (S7-1200)

要求

• CPU 中未插入存储卡。

说明

S7-1200-CPU 中插有存储卡

如果 S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及以上版本中插有存储卡，则恢复为出厂设置时的操作

与 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本相似。具体参见“要将插有存储卡的 S7-1200 
CPU 固件版本 V4.5 及以上版本或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本复位为出厂设

置，请执行以下操作步骤： (页 4239)”

• 已在线连接待复位为出厂设置的 CPU。
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• 保护机密 PLC 组态数据的密码之前已设置。

• CPU 处于 STOP 模式。

说明

如果 CPU 仍处于 RUN 模式且需执行复位操作，则可在单击“是”(Yes) 回答安全提示后将

该模式切换为 STOP。

操作步骤

要将未插入存储卡的 S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及以上版本恢复为出厂设置，请执行以下

操作步骤：

1. 打开 CPU 的“在线与诊断”(Online and Diagnostics) 视图。

2. 在“功能”(Functions) 文件夹中，选择组“复位为出厂设置”(Reset to factory settings) 组。

说明

“格式化存储卡”(Format memory card) 复选框

“格式化存储卡”(Format memory card) 复选框不可用。

3. 如需删除 IP 地址，则可选择“删除 IP 地址”(Delete IP address) 复选框。

4. 如删除密码，则可选择“删除保护机密 PLC 组态数据的密码”(Delete password to protect 
confidential PLC configuration data) 复选框。

5. 单击“复位”(Reset)。
6. 单击“确定”(OK)，确认提示信息。

结果

模块将切换为 STOP 模式（如果需要），同时设置复位为出厂设置。即：

• 工作存储器、内部装载存储器和其它存储区域将全部删除。

• 所有参数都将复位为默认值。

• 诊断缓冲区将清空。

• 时间将复位。

• 除了 I&M0 数据，所有 I&M 数据都将删除。

• 运行时间计数器将复位。

• IP 地址将保留或删除，具体取决于用户设置。

• 保护机密 PLC 组态数据的密码将保留或删除，具体取决于用户设置。
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将 S7-1500 CPU 重置为出厂设置 (S7-1500)

要求

• 如果在项目环境中开始重置为出厂设置，必须具有到相关 CPU 的在线连接。

• 相关 CPU 处于 STOP 模式。

说明

如果 CPU 仍处于 RUN 模式，而用户要启动重置操作，则可在接受了确认提示后将其切换

到 STOP 模式。

步骤   
要将 S7-1500 CPU 重置为出厂设置，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 的“在线与诊断”(Online and Diagnostics) 视图（从项目环境或通过“可访问的设
备”(Accessible devices)）。

2. 从“功能”((Functions)) 文件夹中选择“复位为出厂设置”(Reset to factory settings) 组。

3. 如果要保留 IP 地址，请选中“保留 IP 地址”(Keep IP address) 复选框；如果要删除 IP 地址，则
选中“删除 IP 地址”(Delete IP address) 复选框。

说明

通过“删除 IP 地址”，所有 IP 地址都将被删除。 无论是以什么方式创建的在线连接，该

选项都适用。

如果插入了存储卡，那么选择“删除 IP 地址”选项会导致出现以下情况： IP 地址被删除，

CPU 被重置为出厂设置。 然后，保存在存储卡中的组态（包括 IP 地址）被传输到 CPU 中
（参见下文）。 如果在重置为出厂设置之前存储卡已被格式化或者没有保存任何内容，那

么不会有 IP 地址传输到 CPU。

4. 单击“重置”(Reset) 按钮。

5. 单击“确定”(OK) 接受确认提示。

结果

模块根据需要切换到 STOP 模式并且随后重置为出厂设置。 这表示：

• 工作存储器、内部保持性系统存储器以及所有操作数区域都会被清空。

• 所有参数都重置为其默认值。

• 诊断缓冲区被清空。

• 时间被重置。

• 除了 I&M0 数据之外的 I&M 数据都将被删除。
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• 运行时间定时器被重置。

• 将根据用户设置保留或删除 IP 地址。

• 如果在重置为出厂设置之前插入存储卡，存储卡上包含的组态（硬件和软件）将被下载到 
CPU。

要将插有存储卡的 S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及以上版本或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本复

位为出厂设置，请执行以下操作步骤： (S7-1200, S7-1500)

要求

• 已在线连接待复位为出厂设置的 CPU。
• 当前设置的保护等级允许对 CPU 进行写访问。

• 保护机密 PLC 组态数据的密码已设置。

• 相应的 CPU 处于 STOP 模式。

说明

如果 CPU 仍处于 RUN 模式且需执行复位操作，则可回答安全提示中进行肯定答复，将该 
CPU 切换为 STOP 模式。

操作步骤

要将插有存储卡的 S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及以上版本或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及
以上版本复位为出厂设置，请执行以下操作步骤：

1. 打开 CPU 的“在线与诊断”(Online and Diagnostics) 视图。

2. 在“功能”(Functions) 文件夹中，选择组“复位为出厂设置”(Reset to factory settings) 组。

3. 如需删除 IP 地址，则可选择“删除 IP 地址”(Delete IP address) 复选框。

说明

使用“删除 IP 地址”(Delete IP address)，将删除所有 IP 地址，而与在线连接的创建方式

无关。

如果插有存储卡，则选择“删除 IP 地址”(Delete IP address) 复选框将导致：IP 地址删除，

同时 CPU 复位为出厂设置。之后，存储在存储卡中的组态（含 IP 地址）将传送到 CPU 中
（见下文）。如果在复位为出厂设置前，存储卡已格式化、存储卡为空或选择了“格式化

存储卡”(Format memory card) 复选框，则 IP 地址不会传输到 CPU 中。
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4. 如删除密码，则可选择“删除保护机密 PLC 组态数据的密码”(Delete password to protect 
confidential PLC configuration data) 复选框。

说明

删除保护机密组态数据的密码

选择“删除保护机密 PLC 组态数据的密码”(Delete password to protect confidential PLC 
configuration data) 复选框，可删除存储卡中的内容。如果不希望使用删除存储卡的方式

删除保护机密 PLC 组态数据的密码，则需执行以下操作：删除保护 PLC 组态数据机密的

密码 (页 4234)

5. 如果要格式存储卡，则可选择“格式化存储卡”(Format memory card) 复选框。

说明

删除保护机密组态数据的密码

如果要删除保护机密组态数据的非空密码，强烈建议格式化存储卡。

存储卡使用一个非空的密码保护机密的 PLC 组态数据且该存储卡未格式，则 CPU 启动时

操作系统无法将存储卡中内容传送到 CPU 中。这是因为，CPU 中需设有与存储卡中项目

或程序相匹配的正确密码。

6. 单击“复位”(Reset)。
7. 单击“确定”(OK)，确认提示信息。

结果

模块将切换为 STOP 模式（如果需要），同时设置复位为出厂设置。即：

• 工作存储器和其它内部系统存储器将全部删除。

• 所有操作数区域均设置为所组态的起始值。

• 所有参数都将复位为默认值。

• 诊断缓冲区将清空。

• 时间将复位。

• 除了 I&M0 数据，所有 I&M 数据都将删除。

• 运行时间计数器将复位。

• IP 地址将保留或删除，具体取决于用户设置。

• 保护机密 PLC 组态数据的密码将保留或删除，具体取决于用户设置。该密码删除时，将

同时删除存储卡中的内容。
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• 存储卡是否格式化取决于用户设置。

• 在复位为出厂设置之前如果插有存储卡且存储卡未格式，则存储卡中包含的组态（硬件

和软件）将下载到 CPU 中。

2.1.5.6 将 PROFINET IO 设备复位为出厂设置 (S7-1500)

要求

• 复位时，需在线连接该 PROFINET IO 设备。

操作步骤

要将 PROFINET IO 设备复位为出厂设置，按以下步骤操作：

1. 从项目中或通过“可访问的设备”(Accessible devices)，打开设备的“在线与诊断”(Online and 
Diagnostics) 视图。

2. 在“功能”(Functions) 文件夹中，选择“复位为出厂设置”(Reset to factory settings) 组。

3. 选择“保留标识和维护数据”(Retain identification and maintenance data) 或“删除标识和维
护数据”(Delete identification and maintenance data) 选项按钮，具体取决于是否需要保留或
删除设备上的标识和维护数据 IM0 到 IM3。

4. 单击“复位”(Reset) 按钮。

5. 单击“确定”(OK)，确认提示信息。
如果待复位的 PROFINET IO 设备支持 PROFINET V2.3 标准的 Reset-to-Factory 命令，则将复位
该设备的 PROFINET 名称、IP 地址及其 SNMP 参数 (SNMP: Simple Network Management 
Protocol)。步骤 3 中的选择将确定保留或删除标识和维护数据。
此时，复位过程已完成。

6. 如果待复位的 PROFINET IO 设备不支持 PROFINET V2.3 标准的 Reset-to-Factory 命令，将将显
示一条消息，提示复位为出厂设备时模块上的所有数据都将丢失。
确认该安全提示信息。之后，将执行该复位过程。
如果在步骤 3 中选择了“删除标识和维护数据”(Delete identification and maintenance data)，
则在复位过程中将删除标识和维护数据 IM0 到 IM3。
但如果在步骤 3 中选择了“保留标识和维护数据”(Delete identification and maintenance 
data)，则在复位过程中也可能会删除标识和维护数据 IM0 到 IM3：此时，所执行的复位操作
将取决于具体的模块。

结果

PROFINET IO 设备将复位。复位过程中的删除的数据取决于上述因素。
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2.1.5.7 格式化 S7-1500 存储卡 (S7-1500)

要求

• 如果在项目环境中开始格式化存储卡，必须具有到相关 CPU 的在线连接。

• 相关 CPU 处于 STOP 模式。

说明

如果 CPU 仍处于 RUN 模式，而用户要启动格式化操作，则可在接受了确认提示后将其切

换到 STOP 模式。

步骤  
要格式化 S7-1500 存储卡，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 的“在线与诊断”(Online and Diagnostics) 视图（从项目环境或通过“可访问的设
备”(Accessible devices)）。

2. 从“功能”(Functions) 文件夹中选择“格式化存储卡”(Format memory card) 组。

3. 单击“格式化”(Format) 按钮。

4. 单击“是”(Yes) 确认安全提示。

结果

• 存储卡被格式化。

• CPU 暂时不可用。

• CPU 上除了 IP 地址以外的项目数据都被删除。

• 如果开始在项目环境中格式化存储卡，在线和诊断视图仍将打开。 如果通过“可访问的

设备”开始格式化，在线和诊断视图将关闭。

2.1.5.8 更新模块固件

有关模块固件更新的基本信息

执行固件更新

通过固件文件，更新模块的固件版本。
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要求

• 模块在线连接。

• 模块支持固件更新。

• 对于固件更新时需要连接电源电压的模块：请确保模块连接电源电压。有关详细信息，请

参见模块的文档。

操作步骤

可从项目树或者项目中，进行模块固件更新。

警告

不允许的系统状态

启动固件更新时，S7-1500 CPU 将立即切换为 STOP 模式，这将影响在线过程或机器的操作。

过程或机器发生意外操作，可能会导致严重或致命的人身伤害和/或财产损失。

说明

运行固件更新后，在项目的硬件配置中，需使用当前固件版本的相同模块替换受影响的模块，

以确保工程组态与实际的物理组态重新匹配。

“更新后运行固件”(Run firmware after update) 复选框

如果未选中复选框“更新后运行固件”(Run firmware after update)，则在模块复位前，之前

的挂件仍然有效（例如，循环上电）。新固件仅在模块复位后才会有效。

如果选中该复选框，模块将在固件下载后时自动复位，之后将使用新固件进行运行。

更新后激活固件，将执行以下操作

• 站重新启动。结果会导致站中的所有模块不可用。

• 如果相应的 CPU 处于 RUN 模式，激活固件将导致访问错误或其它用户程序错误，甚至会

导致 CPU 永久性地保持为 STOP 模式。

说明

对于某些 CPU，复选框“更新后运行固件”(Run firmware after update) 呈灰显且不能取消

选中。此时，需手动重启 CPU。
对于 S7-1500 CPU，复选框“更新后运行固件”(Run firmware after update) 为灰显且被选

中。此时，将在下载完成后立即激活新固件。
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从项目树中启动固件更新

要求

• 该模块位于第一层级的前端模块后（S7-1500 或 ET200SP 模块系列的 IM 或 CPU）。

• 前端模块通过 PROFINET 连接工程组态系统。

操作步骤

请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择相关的前端模块。

2. 通过快捷菜单，打开前端模块的在线与诊断视图。

3. 在“功能”(Functions) 文件夹中，选择“固件更新”(Firmware update) 组。

4. 选择“本地模块”(Local modules)。
在“在线数据”(Online data) 区域中，表格中列出了第一层级前端模块后的所有模块。西门子
的模块都支持固件更新功能。所有基于 GSDML 的设备，这些是所有的模块都支持这一功能。

5. 选择待更新固件的模块。

6. 在“固件加载”(Firmware loader) 区域中，单击“浏览”(Browse) 按钮选择固件更新文件的路
径。

7. 选择其中一个文件。表格中将列出可通过所选固件文件进行更新的所有模块。

8. 可选：选择复选框“更新后运行固件”(Run firmware after update)，在加载操作后复位模块，
并启动新固件。

9. 单击“开始更新”(Start update) 按钮。如果模块可以解释所选的文件，则该文件将下载到模
块中。如果需更改 CPU 的操作模式，则将弹出一个提示对话框。

从项目中启动固件更新

操作步骤

要执行固件更新，请按下列步骤操作：

1. 在“在线和诊断视图”中打开模块。

2. 在“功能”(Functions) 文件夹中，选择“固件更新”(Firmware update) 组。

说明

对于 S7-1500 CPU，该组将分为“PLC”和“显示屏”。

3. 在“固件加载”(Firmware loader) 区域中，单击“浏览”(Browse) 按钮选择固件更新文件的路
径。

4. 选择其中一个文件。表格中将列出可通过所选固件文件进行更新的所有模块。
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5. 可选：选择复选框“更新后运行固件”(Run firmware after update)，在加载操作后复位模块，
并启动新固件。

6. 单击“开始更新”(Start update) 按钮。如果模块可以解释所选的文件，则该文件将下载到模
块中。如果需更改 CPU 的操作模式，则将弹出一个提示对话框。

2.1.5.9 为 PROFINET IO 设备指定一个 IP 地址

为 PROFINET IO 设备指定 IP 地址时的基本信息

概述 
所有 PROFINET IO 设备均使用 TCP/IP 协议，因此在工业以太网上操作时需要一个 IP 地址。 如
果已为一台 IO 设备指定了一个 IP 地址，则即可通过该地址对其进行访问。 随后可下载组态

数据或执行诊断等。

要求

• 必须建立了以太网 LAN 连接。

• 必须能够对编程设备或 PC 的以太网接口进行访问。

• 要分配 IP 地址的 IO 设备必须与编程设备或 PC 处于同一 IP 网段。

通过“可访问的设备”开始地址分配

要求

• 可通过 PG/PC 的相关接口访问的设备显示在项目树中（要显示这些内容，可双击项目树

中的“更新可访问设备”(Update accessible devices)，或者选择“在线”(Online) 菜单中的

“可访问设备...”(Accessible devices...) 命令）。

• 已在项目树中双击“在线访问 -> <选定的接口> -> <PROFINET IO 设备> -> 在线和诊

断”(Online access -> <Selected interface> -> <PROFINET IO device> -> Online & 
Diagnostics) 打开“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图。

步骤 
1. 打开“功能”(Functions) 文件夹及该文件夹中的“分配 IP 地址”(Assign IP address) 组。 “MAC 

地址”(MAC address) 域显示该 PROFINET IO 设备的 MAC 地址。 “可访问的设备”(Accessible 
devices) 按钮显示为灰色。

2. 输入所需的 IP 地址。
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3. 输入子网掩码。

4. 如果要使用路由器，请选中“使用路由器”(Use router) 复选框并输入其 IP 地址。

5. 单击“分配 IP 地址”(Assign IP address) 按钮。

结果

IP 地址被永久分配到 IO 设备或 IO 设备的相关 PROFINET 接口。 即使在启动或电源故障之后

也会保留。

说明

对于 S7-1500 CPU，如果已经通过 PROFINET 接口将项目下载到了 CPU，也可以使用上述方

法更改该接口的 IP 地址。 这会覆盖通过项目下载的 IP 地址。

从项目环境中开始地址分配

要求

• 存在与 PROFINET IO 设备的在线连接。

• 已从项目环境中打开 PROFINET IO 设备的在线和诊断视图。

• PROFINET IO 设备没有分配到任何 IO 控制器。

步骤 
1. 打开“功能”(Functions) 文件夹及该文件夹中的“分配 IP 地址”(Assign IP address) 组。

2. 单击“可访问的设备”(Accessible devices) 按钮，以确定可访问的设备。
请注意： 对于 S7-1500 CPU，由于具有两个 PROFINET 接口，因此有两个条目。

3. 选择 IO 设备。 “IP 地址”(IP address) 域、“子网掩码”(Subnet mask) 域、“使用路由器”(Use 
router) 复选框和“路由器地址”(Router address) 域显示为灰色且包含用于建立当前在线访问
的节点属性。

4. 单击“分配 IP 地址”(Assign IP address) 按钮。

结果

IP 地址被永久分配到 IO 设备或 IO 设备的相关 PROFINET 接口。 即使在启动或电源故障之后

也会保留。
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2.1.5.10 指定 PROFINET 设备名称

为 PROFINET IO 设备指定名称时的基本信息

设备名称   
IO 控制器对 IO 设备进行寻址前，IO 设备必须具有一个设备名称。 由于名称比复杂的 IP 地
址更容易处理，因此该步骤用于 PROFINET。
指定 PROFINET IO 设备名称与为 DP 从站设定 PROFIBUS 地址相类似。

一台 IO 设备在交付状态时没有设备名称。 当 IO 控制器对 IO 设备进行寻址时，必须首先使

用编程设备或 PC 对其指定设备名称。 现在即能够传输组态信息，包括启动或循环操作中交

换用户数据的 IP 地址。 

设备名称规则

设备名称受限于以下限制条件：

• 总字符数限制在 240 个（小写字母、数字、破折号或点）

• 设备名称中的名称组成部分，即两点之间的字符串，不可超过 63 个字符。

• 不允许使用变音、括号、下划线、斜线、空格等特殊字符。允许使用的特殊字符仅为破

折号。

• 设备名称不可以 "-" 字符开始或结尾。

• 设备名称不可以数字开始。

• 不允许使用设备名称格式 n.n.n.n (n = 0, ... 999)。
• 设备名称不可以字符串 "port-xyz" 或 "port-xyz-abcde" (a, b, c, d, e, x, y, z = 0, ...9) 开始。

在何处查找所需的功能？

用户可以在下列位置指定 PROFINET IO 设备的名称：

• 在设备的在线和诊断视图内“功能”(Functions) 文件夹的“指定名称”(Assign name) 组
中。 该组的用户界面会有所不同，具体取决于打开在线和诊断视图的方式：

– 通过“可访问的设备”打开

– 从项目环境中打开

• 在“指定 PROFINET 设备名称”(Assign PROFINET device name) 对话框中

设备和网络诊断

2.1 硬件诊断

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4247



参见

在通过“可访问设备”打开的在线和诊断视图中指定名称 (页 4248)
在通过项目环境打开的在线和诊断视图中指定名称 (页 4248)
在“指定 PROFINET 设备名称”(Assign PROFINET device name) 对话框中指定名称 (页 4249)

在通过“可访问设备”打开的在线和诊断视图中指定名称

要求   
• 已经使用“更新可访问的设备”（在项目树中）或“可访问的设备...”（“在线”(Online) 

菜单中）打开了 PROFINET IO 设备的在线和诊断视图。

步骤

1. 打开“功能”(Functions) 文件夹及该文件夹中的“指定名称”(Assign name) 组。 “类型”(Type) 
域显示该 PROFINET IO 设备的模块类型。

2. 在“PROFINET 设备名”(PROFINET device name) 输入框中输入所需的设备名称。

3. 可选： 选择“LED 闪烁”(Flash LED) 复选框，在 PROFINET IO 设备上执行 LED 闪烁测试。 通过
这种方法，可验证是否命名了所需的 IO 设备。

说明

并非所有 PROFINET IO 设备都支持 LED 闪烁测试。

在取消闪烁测试之前，LED 将一直闪烁。 可以通过取消选中“LED 闪烁”(Flash LED) 复选框或
关闭在线和诊断视图来取消。

4. 单击“指定名称”(Assign name)。

结果

将输入名称指定给 PROFINET IO 设备。

在通过项目环境打开的在线和诊断视图中指定名称

要求   
• 已从项目环境中打开 PROFINET IO 设备的在线和诊断视图。

• 可使用至少一个 PG/PC 接口访问 PROFINET IO 设备。
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步骤

1. 打开“功能”(Functions) 文件夹及该文件夹中的“指定名称”(Assign name) 组。 “PROFINET 设
备名称”(PROFINET device name) 下拉列表显示离线项目中的当前名称，而“类型”(Type) 框中
显示 PROFINET IO 设备的模块类型。

说明

对于具有多个 PROFINET 接口的 CPU 而言，所有现存 PROFINET 接口的名称都将显示在

离线项目中。

2. 如有必要，从下拉列表中选择不同名称。

说明

在步骤 3 到 5 中，确定 PROFINET 子网中存在的 IO 设备。

3. 在“指定 PG/PC 接口”(PG/PC interface for assignment) 下拉列表中，选择用来建立在线连接的 
PG/PC 接口。

4. 可选： 使用三个复选框，从所有在线可用 IO 设备中进行选择。

5. 单击图标，确定 PROFINET 子网中存在的 IO 设备。 然后更新表格。

6. 在表格中选择所需的 IO 设备。

7. 可选： 选择“LED 闪烁”(Flash LED) 复选框，在 PROFINET IO 设备上执行 LED 闪烁测试。 通过
这种方法，可验证是否命名了所需的 IO 设备。

说明

并非所有 PROFINET IO 设备都支持 LED 闪烁测试。

在取消闪烁测试之前，LED 将一直闪烁。 可以通过取消选中“LED 闪烁”(Flash LED) 复选框、选
择表中的其它 IO 设备或关闭在线和诊断视图等方式来取消。

8. 单击“指定名称”(Assign name)。

结果

所选名称被分配给 PROFINET IO 设备或其中一个 PROFINET 接口。

在“指定 PROFINET 设备名称”(Assign PROFINET device name) 对话框中指定名称

要求   
• 已从网络视图打开了“指定 PROFINET 设备名称”(Assign PROFINET device name) 对话框

（从 PN/IE 连接的快捷菜单）。

• 可使用至少一个 PG/PC 接口访问 PROFINET IO 设备。
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步骤

1. 下列各项将显示在“PROFINET 设备名称”(PROFINET device name) 下拉列表中：

– 用于在当前离线项目中打开项目的接口名称

– 通过此接口连接的 IO 设备名称

“类型”(Type) 域显示该 PROFINET IO 设备的模块类型。
如有必要，从下拉列表中选择不同名称。

说明

在步骤 2 到 4 中，确定 PROFINET 子网中存在的 IO 设备。

2. 在“指定 PG/PC 接口”(PG/PC interface for assignment) 下拉列表中，选择用来建立在线连接的 
PG/PC 接口。

3. 可选： 使用三个复选框，从所有在线可用 IO 设备中进行选择。

4. 单击图标，确定 PROFINET 子网中存在的 IO 设备。 然后更新表格。

5. 在表格中选择所需的 IO 设备。

6. 可选： 选择“LED 闪烁”(Flash LED) 复选框，在 PROFINET IO 设备上执行 LED 闪烁测试。 通过
这种方法，可验证是否命名了所需的 IO 设备。

说明

并非所有 PROFINET IO 设备都支持 LED 闪烁测试。

在取消闪烁测试之前，LED 将一直闪烁。 可以通过取消选中“LED 闪烁”(Flash LED) 复选框或
选择表中的其它 IO 设备等方式来取消。

7. 单击“指定名称”(Assign name)。

结果

所选名称被分配给 PROFINET IO 设备或用于打开此对话框的接口。

2.1.5.11 校准 S7-1500 模拟量模块 (S7-1500)

校准 S7-1500 模拟量模块 - 概述 (S7-1500)

在哪里校准 S7-1500 模拟量模块？ 
在“功能”(Functions) 文件夹“校准”(Calibrate) 组的在线和诊断视图中校准 S7-1500 模拟量

模块。
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校准功能的功能范围概述

可以为“校准”(Calibrate) 组中的 S7-1500 模拟量模块执行以下功能：

• 指定所有通道的当前校准

• 校准通道

• 取消正在进行的校准

• 将通道校准重置为出厂设置

下述校准功能的需求

校准功能的需求如下：

• 已从项目环境中（不是从项目树或通过“在线”(Online) 菜单）打开在线和诊断视图。

• 这里有一个指向模拟量模块的在线连接有待校准。

• 离线和在线组态相同。

校准 S7-1500 模拟量模块 (S7-1500)

S7-1500 模拟量模块通道校准概述 
S7-1500 模拟量模块通道的校准包括以下步骤：

1. 开始校准

2. 执行校准的第二步到倒数第二步

3. 完成校准

下面将对这些步骤进行更详细的说明：

要求

• 已经从项目环境中“功能”(Functions) 文件夹的“校准”(Calibrate) 组中打开了 S7-1500 模
拟量模块的在线和诊断视图。

• 相关 CPU 在线。

• 模拟量模块上目前没有进行校准（如果想开始校准），或已成功执行 后一步（如果要

恢复或完成校准）。
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开始校准的操作步骤

要开始校准，请按以下步骤操作：

1. 在概述表格中，选择属于待校准通道的线路。

2. 单击“开始手动校准”(Start manual calibration) 按钮。

用户界面随后变更如下： 
• 概述表格和“开始手动校准”(Start manual calibration) 按钮和“设置为出厂设置”(Set to 

factory settings) 按钮被禁用。

• 步骤显示激活并显示当前步骤和上一步的编号。

• “命令”(Command) 域激活且指示用户在下一个校准步骤中必须采取的操作。

• “状态”(Status) 域激活，并显示校准的当前状态，如“成功开始校准”。

• “测量值”(Measured value) 字段被激活。对于输入模块，将在这里显示值；必须在这里输

入输出模块的值。

• “取消”(Cancel) 按钮激活。

• 对于某些模拟量模块 (AI Energy Meter)，“跳过”(Ship) 按钮为激活状态。单击该按钮，将

直接跳到校准的下一步。

• “下一步”(Next) 按钮激活。该按钮可用于前进到校准的下一步。

校准的第二步到倒数第二步

请按以下步骤操作：

1. 单击“下一步”(Next) 按钮。

系统将更新上述用户界面中的各个字段。

对于某些模拟量模块 (AI Energy Meter)，可跳到下一个校准步骤中，只要该步骤不是校准过

程中的 后一步。为此，请按以下步骤操作：

1. 单击“跳过”(Skip) 按钮。

系统将更新上述用户界面中的各个字段。

校准 后一步

请按以下步骤操作：

1. 单击“下一步”(Next) 按钮。
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用户界面随后变更如下：

• 概述表格被激活。

• 更新已校准通道的校准显示。

• “开始手动校准”(Start manual calibration) 按钮和“设置为出厂设置”(Set to factory 
settings) 按钮被激活。

• 步骤显示禁用且当前步骤和上一步的编号为空。

• “命令”(Command) 域被禁用且为空。

• “状态”(Status) 域禁用，并显示校准的上一个状态，如“成功完成校准”。

• “测量值”(Measured value) 域被禁用且为空。

• “取消”(Cancel) 按钮被禁用。

• “跳过”(Skip) 按钮被禁用。

• “下一步”(Next) 按钮被禁用。

出错

如果在校准期间出错，模块将取消校准。之后，待校准通道的设置与开始校准之前相同。

除了“状态”(Status) 域之外，出错后的用户界面看起来与校准之前一样。“状态”(Status) 域
显示模块在校准期间检测到的错误。

取消 S7-1500 模拟量模块正在进行的校准 (S7-1500)

要求

• 已经从项目环境中“功能”(Functions) 文件夹的“校准”(Calibrate) 组中打开了 S7-1500 模
拟量模块的在线和诊断视图。

• 相关 CPU 在线。

• 模拟量模块上正在进行校准。

步骤 
要取消正在运行的校准，请按以下步骤操作：

1. 单击“取消”(Cancel) 按钮。
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结果

正在运行的校准被取消，之后待校准通道的设置与校准之前相同。

用户界面中的所有操作员控制在取消完成之前都被禁用。 除了“状态”(Status) 域之外，用

户界面看起来与校准之前一样。 “状态”(Status) 域显示取消结果。

将 S7-1500 模拟量模块重置为出厂设置 (S7-1500)

要求

• 已经从项目环境中“功能”(Functions) 文件夹的“校准”(Calibrate) 组中打开了 S7-1500 模
拟量模块的在线和诊断视图。

• 相关 CPU 在线。

步骤 
要将 S7-1500 模拟量模块的通道重置为出厂设置，请按以下步骤操作：

1. 在概述表格中选择与要重置的通道相关的线路。

2. 单击“重置为出厂设置”(Set to factory settings) 按钮。

结果

用户界面中的所有操作员控制在重置操作完成之前都将被禁用。 除了“状态”(Status) 域之

外，用户界面看起来与重置操作之前一样。 “状态”(Status) 域显示重置操作结果。

2.1.5.12 将 I&M 数据加载到 PROFINET IO 设备和模块中

将哪些 I&M 数据加载到 PROFINET IO 设备和模块中？

I&M 1 数据（工厂名称和位置标识符）和/或 I&M 2 数据（安装日期）和/或 I&M 3 数据（其

它信息）可加载到实际硬件中。
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要求

• 在项目设置（“选项 > 设置，硬件配置 > 编译和下载”(Options > Settings, Hardware 
configuration > Compiling and downloading) 中，需启用选项“下载 I&M 数
据”(Download I&M data)。

• 加载 I&M 数据时，需在线连接 PROFINET IO 设备和相应模块。

• 在相应 PROFINET IO 设备和模块的属性中，输入了需下载的 I&M 数据（巡视窗口：“属

性 > 常规”(Properties > General）选项卡，“设置 > 标识和维护”(Settings > 
Identification & Maintenance)）。

如何设定 I&M 数据下载的 PROFINET IO 设备？

在“加载预览”(Load preview) 对话框中，可已指定待下载的 I&M 数据和目标 PROFINET IO 设
备。在“标识和维护数据(I&M)”(Identification and maintenance data (I&M)) 行的下拉列表

中，将显示以下选项：

• 不加载任何数据

将取消选中所有 PROFINET IO 设备复选框和可加载的 I &M 数据复选框。

使用该设置时，加载过程中不会向实际硬件设备传送任何 I&M 数据。

• 加载数据

将选中所有 PROFINET IO 设备复选框和可加载的 I &M 数据复选框。

采用该设置时，在加载过程中会将相应的 I&M 1、I&M 2 和 I&M 3 数据传送给所有 
PROFINET IO 设备。

• 加载选择数据

在此，需选择待加载 I&M 数据的 PROFINET IO 设备的复选框。也可以选择待加载的标识

数据复选框。

采用该设置时，在加载过程中会将选定的 I&M 数据传送给选定的 PROFINET IO 设备。

说明

待下载 I&M 数据与语言相关

在相应 PROFINET IO 设备和模块中，按照指定的形式将 I&M 数据下载到实际硬件中。该过

程与语言无关。
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2.1.6 在 STOP 模式下诊断

2.1.6.1 有关诊断缓冲区的基本信息 

功能    
CPU 的操作系统将 CPU 和具有诊断功能的模块所检测到的错误按其发生顺序依次输入诊断

缓冲区。其中包括以下事件：

• CPU 的每次模式切换（上电、切换到 STOP 模式、切换到 RUN 模式）

• 所有硬件和诊断错误中断

上面的条目包含 新发生的事件。诊断缓冲区中的条目会永久保存。这些条目即使在电源

出现故障时也会被保留，并且只能通过将 CPU 重置为出厂设置进行删除。

诊断缓冲区条目由以下部分组成：

• 时间戳

• 错误 ID
• 错误 ID 特定的附加信息

诊断缓冲区的优点

诊断缓冲区有以下优点：

• 在 CPU 切换到 STOP 模式后，可以评估在切换到 STOP 模式之前发生的 后几个事件，从

而可以查找并确定导致进入 STOP 模式的原因。

• 用户可以更快地检测并排除出现错误的原因，从而提高系统的可用性。

• 可以评估和优化动态系统响应。

诊断缓冲区的结构

诊断缓冲区是环形缓冲区。在 S7-1200 CPU 中，支持的 大条目为 50 条。当诊断缓冲区已

满且需要保存更多条目时，现有所有条目都将平移一个位置（即，删除 旧的条目），并在

当前空闲的第一个位置处保存新条目（FIFO 原理：先进先出）

诊断缓冲区的评估

可通过以下方式访问诊断缓冲区的内容： 
• 使用在线和诊断视图
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通过对错误事件（例如，切换到 STOP 模式）发生之前的事件进行评估，使用户能够大致了

解可能的原因，或者是能够更紧密地追踪或更详细地确定可能的原因（取决于错误类型）。

请仔细阅读有关事件的详细信息，并使用“关于事件的帮助”(Help on event) 文本框查看各

条目的更多信息和可能的原因。

说明

为了充分利用时间要求非常严格的系统中诊断缓冲区条目的时间戳信息，建议用户不定期地

检查和更正 CPU 的日期和时间。

也可以利用 NTP 时间服务器执行时间同步。

参见

将 S7-1200 CPU 重置为出厂设置 (页 4235)
确定 CPU 进入 STOP 模式的原因 (页 4257)
确定和设置 CPU 的时间 (页 4232)
分配块参数 (页 1195)

2.1.6.2 确定 CPU 进入 STOP 模式的原因

要求

要分析的 CPU 处于 STOP 模式。

步骤

要查找 CPU 切换到 STOP 模式的原因，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 的在线和诊断视图。

2. 从“诊断”(Diagnostics) 文件夹中选择“诊断缓冲区”(Diagnostics buffer) 组。

3. 评估在切换到 STOP 模式之前所发生的事件。 通过评估结果可大致了解可能的原因，或者可
追踪或更详细地确定可能的原因（取决于错误类型）。
请仔细阅读有关事件的详细信息，并使用“关于事件的帮助”(Help on event) 按钮来获得各条
目的更多信息以及可能的原因。

设备和网络诊断

2.1 硬件诊断

编辑设备与网络

编程和操作手册, 11/2022 4257



结果

能够追踪或更详细地确定 CPU 进入 STOP 模式的原因。

说明

如果通过分析仍旧无法解决问题，请联系客户支持。 在这种情况下，请使用“另存为”(Save 
as) 按钮将诊断数据的内容备份为文本文件，然后将其发送给客户支持。

参见

读出 CPU 的诊断缓冲区 (页 4224)

2.1.7 在线访问在线和诊断视图

2.1.7.1 显示在线连接的状态

要求   
• 可使用多个 PG/PC 接口对相关设备进行访问。

步骤

1. 打开要显示其在线连接状态的设备的在线和诊断视图。

2. 选择“在线访问”组。

说明

只有 CPU 和某些 CP 具有“在线访问”(Online access) 组。 但是，如果使用“显示/更新可

访问设备”功能打开了在线和诊断视图，该视图将不会显示。

结果

在线连接状态以图像和文本格式显示在“状态”区域。
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2.1.7.2 指定 PG/PC 接口，转到在线

要求   
• 可使用多个 PG/PC 接口对相关设备进行访问。

• 当前，相关设备没有可用的在线连接。

操作步骤

1. 打开要建立在线连接的设备的在线和诊断视图。

2. 选择“在线访问”(Online access) 组，并在该组内选择“在线访问”(Online access) 区域。

说明

只有 CPU 和某些 CP 具有“在线访问”(Online access) 组。 但是，如果使用“显示/更新可

访问设备”(Show/update accessible devices) 功能打开了在线和诊断视图，该视图将不会

显示。

3. 如果该设备以前建立过在线连接，则该在线连接的相关数据将在下拉列表中预设。 在这种情
况下，可以立即继续此操作说明的 后一步，前提条件是在使用“在线和诊断”(Online and 
Diagnostics) 视图的同时未更改 IP 地址。

4. 在“PG/PC 接口类型”(Type of PG/PC interface) 下拉列表中选择接口类型。
然后，“在线访问 PG/PC 接口”(PG/PC interface for online access) 下拉列表将只显示与所选接
口类型相匹配的编程设备或 PC 接口。

5. 在“在线连接的 PG/PC 接口”(PG/PC interface for online access) 下拉列表中，选择用来建立在
线连接的 PG/PC 接口。

6. 可选： 单击“属性”(Properties) 按钮，更改相关 CP 的属性。

7. 在“与子网连接”(Connection to subnet) 下拉列表中，选择用来将设备连接到 PG/PC 接口的
子网。

说明

PG/PC 接口连接到设备的接口。

如果只是想访问此设备，请在下拉列表中选择设置“直接位于插槽 <接口名称>”(Directly 
at slot <interface name>)。
但如果要通过路由访问另一个设备，则在设备组态中的此接口处创建一个子网，然后在

下拉列表中选择此子网。

8. 如果设备可通过网关进行访问，则选择连接“第一网关”(1st gateway) 下拉列表所涉及两个子
网的网关。
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9. 在“设备地址”(Device address) 输入域，必要时请输入要建立在线连接的设备的 IP 地址。

说明

对于具有多个 IP 地址的 CPU，请从“设备地址”(Device address) 下拉列表中选择用于建

立在线连接的 PROFINET 接口的 IP 地址。

10.或者： 单击“显示可访问设备”(Show accessible devices) 按钮，从可访问设备列表中选择要
建立在线连接的那台设备。

11.单击“转到在线”(Go online) 按钮。

结果

已建立与所需设备的在线连接。

2.1.7.3 转到离线

要求   
• 当前，相关设备存在在线连接。

步骤

1. 打开要断开在线连接的设备的在线和诊断视图。

2. 选择“在线访问”组，并在该组内选择“在线访问”区域。

说明

只有 CPU 和某些 CP 具有“在线访问”(Online access) 组。 但是，如果使用“显示/更新可

访问设备”功能打开了在线和诊断视图，该视图将不会显示。

3. 单击“转到离线”按钮。

结果

将断开所需设备的在线连接。

2.1.7.4 对存在在线连接的设备实施闪烁测试

要求   
• 当前，相关设备存在在线连接。

• FORCE 功能未激活。
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步骤

1. 打开要执行闪烁测试的设备的在线和诊断视图。

2. 选择“在线访问”组，并在该组内选择“状态”区域。

说明

只有 CPU 和某些 CP 具有“在线访问”(Online access) 组。 但是，如果使用“显示/更新可

访问设备”功能打开了在线和诊断视图，该视图将不会显示。

3. 选择“LED 闪烁测试”(LED flash test) 复选框。

结果

• 在 S7-1200 CPU 上，RUN/STOP、ERROR 和 MAINT LED 闪烁。

• 在 S7-1500 CPU 上，RUN/STOP、ERROR 和 MAINT LED 闪烁。

• 在 S7-300 或 S7-400 CPU 上，FRCE LED 闪烁。

在取消闪烁测试之前，LED 将一直闪烁。 可以通过取消选中“LED 闪烁测试”(LED flash test) 复
选框、更改为在线和诊断视图中的其它组或更改“在线访问”(Online accesses) 区域中的设

置等方式来取消。

2.1.8 检查 PROFIBUS DP 子网是否存在故障

2.1.8.1 有关诊断中继器的基本信息

什么是诊断中继器？  
诊断中继器是一种中继器，可在运行期间监视 RS 485 PROFIBUS 子网（铜缆）的网段，并通

过诊断报文帧将线路故障发送给 DP 主站。

在早期运行期间，诊断中继器检测、定位、可视化线路故障。 因此，可早期发现系统故障，

从而将生产停机时间降至 低。

诊断中继器的功能

由于诊断中继器具有 DP2 和 DP3 网段的测量电路，因此可对这些 网段进行线路诊断。
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可通过两步实施线路诊断：

•  第 1 步： 确定拓扑

在程序中，通过调用 "DP_TOPOL" 指令，启动拓扑确定功能。

然后，诊断中继器将确定 PROFIBUS 地址与到设备之间的距离，并创建一个拓扑表。

•  第 2 步： 故障定位

运行期间，诊断中继器对线路进行检查。 诊断中继器将确定到故障发生点的距离和故障

原因；并发布带有故障位置相关信息的诊断报警。

显示已确定故障位置的详细信息

在诊断中继器的在线和诊断视图中接收已确定故障位置的详细信息。

• 通过图标

• 通过图像和文本显示

参见

使用图标显示网段诊断状态 (页 4262)
使用图像和文本显示网段诊断状态 (页 4263)

2.1.8.2 使用图标显示网段诊断状态

在何处查找所需的信息？  
可使用用于指示网段诊断状态的图标：

• 位于相关诊断中继器的在线和诊断视图中导航窗格中的扩展“网段诊断”文件夹中。

与网段相关的诊断图标将显示在网段名称的后面。 这里必须注意，只能显示 DP2 和 DP3 网
段的线路故障。 DP1 和编程设备网段并不以诊断图标的方式显示故障；而是，仅通过信号

显示几个总线故障。
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诊断图标

下表列出了可用的图标及其含义。

图标 含义

网段没有故障

网段含有故障

网段被禁用

2.1.8.3 使用图像和文本显示网段诊断状态

何处使用图像和文本显示网段诊断状态？

在相关诊断中继器的在线和诊断视图中的“网段诊断”文件夹的 "DP1"、"DP2"、"DP3" 和 “PG” 
组中，使用图像和文本显示网段诊断的状态。

"DP1"、"DP2"、"DP3" 和 “PG” 组的结构

"DP1"、"DP2"、"DP3" 和 “PG” 组包括以下元素：

• “故障位置”字段

• “故障”字段

• “分辨率”字段

• “关于事件的帮助”按钮

• “冻结显示”或“取消冻结”按钮

“故障位置”字段

假定诊断中继器能够确定位置，则该字段以图像显示故障位置。

下图显示了 DP2 网段发生线路故障的例子。
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在本示例中，诊断中继器具有 PROFIBUS 地址 2，且具有 PROFIBUS 地址 16 和 17 的设备之

间发生了线路故障。该线路故障距设备 16 有 25 米，距设备 17 有 4 米，距诊断中继器有 72 
米。

“故障”字段

在该字段中，故障以纯文本进行描述。

“分辨率”字段

这里，可找到解决故障的措施。

“关于事件的帮助”按钮

单击该按钮，可获取故障的详细信息以及解决故障的更多信息（如果适用）。

“冻结显示”或“取消冻结”按钮

只有存在到诊断中继器的在线连接时，才会启用“冻结显示”或“取消冻结”按钮。

默认设置为“冻结显示”。

如果单击“冻结显示”按钮，将出现以下情况：

• 网段诊断的当前显示被冻结。

• 按钮标签变为“取消冻结”。

如果冻结了显示然后单击“取消冻结”按钮，将发生以下情况：

• 网段诊断的显示会再次更新。

• 按钮标签变为“冻结显示”。

2.2 连接诊断

2.2.1 连接诊断概述

基本知识   
连接诊断，如下所述，参见通信连接诊断。
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每次与模块（CPU 或 CP）建立在线连接时，均启动连接诊断，其中模块可完成一项或多项

通信服务。连接状态在后台自动更新。

若为单向连接，则与已建立通信连接通信伙伴之间的在线连接必须存在。

在两端均组态了连接时，必须区别下列两种情形：

• 如果仅与一个连接端点建立了在线连接，则仅可以诊断属于此连接端点的连接部分。

• 如果与两个连接端点均建立了在线连接，那么可以诊断此连接的两部分（乃至整个连接）。

基本连接诊断选项

可按如下方式执行连接诊断：

• 使用连接状态显示上的图标

该显示将在连接表中生成。

• 通过详细连接诊断

在巡视窗口的“诊断 > 连接信息”区域，可使用该步骤。

下述连接诊断的需求

仅当连接的设备提供相应的诊断数据时，才能进行连接诊断。

可以显示项目中创建的所有通信连接（默认情况）或在连接表中选定的通信连接的详细信息。

下述连接诊断假设您显示所选通信连接的详细信息。要执行该操作，请取消选中快捷菜单中的

“显示所有连接”选项。

参见

使用连接表 (页 276)

2.2.2 使用图标显示连接状态

无在线连接时连接表的内容

• 对于 CPU 或 CP，如果没有建立在线连接，则连接表中列出已组态离线的通信连接（包括

属性）。
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存在在线连接时连接表的内容   
在线连接建立之后，所列出的离线通信连接的属性将扩展到包含连接状态（“在线状态”列）

诊断图标。

另外，现在还将仅在在线时存在的所有通信连接的条目（例如，使用开放式用户通信指令的

连接、编程设备和 OP 连接、web 服务器访问连接）添加到连接表。

对于仅在线（或仅离线）存在的连接，右下方的诊断图标与其它比较状态小图标组合在一起。

通信连接的诊断图标   
下表给出了通信连接的诊断图标。

图标 含义

建立了连接

未建立/正在建立连接

连接不可用

比较状态的诊断图标   
通信连接的诊断图标可在右下部与其它用来指示在线/离线比较结果的小图标组合使用。 下
表列出了可用的比较图标及其含义。

图标 含义

连接仅在线时存在

连接仅离线时存在

2.2.3 详细连接诊断

2.2.3.1 详细连接诊断 - 概述

在何处执行详细连接诊断？   
要执行详细连接诊断，可进入巡视窗口的“诊断 > 连接”信息区域。
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如何打开巡视窗口的“诊断 > 连接信息”区域？

打开巡视窗口的“连接信息”选项卡时，可使用以下选项。

• 选择连接表中的相关连接线路。 在巡视窗口中，依次单击“诊断”和“连接信息”选项卡。

• 双击选择连接表中的相关连接的诊断图标。

• 该步骤将引导用户进入 S7 通信指令或开放式用户通信指令的编程编辑器。 双击指令的

诊断图标（听诊器）

巡视窗口中“诊断 > 连接信息”区域的结构   
要求： 已填写“连接信息”选项卡的内容，已与相关连接的至少一个端点建立了在线连接。

如果已选中模块（网络视图），则该选项卡包含以下组：

• 连接资源（适用于 S7-1200 和 S7-1500）
如果已选中连接（连接表），则它包含以下组：

• 连接详细信息

• 连接的地址详细信息（适用于 S7-1200 和 S7-1500）

2.2.3.2 确定 S7-1200 的在线连接资源 (S7-1200)

在哪里确定在线连接资源？  
在线连接资源可从“连接资源”(Connection resources) 组中获取。 可在巡视窗口的“诊断 > 
连接信息”(Diagnostics > Connection information) 区域找到该组。 只有在网络视图中选择了

一个带有在线连接的模块后，才会显示该组 。

连接资源数

• 大数量： 指定模块的 大可用连接资源数。

• 未分配： 显示尚未分配的连接资源数。 如果已为特定通信类型预留连接资源，则未预留

的连接资源不能随意用于各种连接类型。
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预留的和当前已分配的连接资源

对于下面显示的通信类型，将显示由模块预留的和当前已分配的连接资源。

通信类型 含义

PG 通信 模块和编程设备之间的连接的资源（例如，用于从项目树建立连接，用于在

线诊断等）

HMI 通信 模块和 HMI 设备之间的连接资源

开放式用户通信 开放式用户通信指令的连接资源

S7 通信 使用已组态 S7 的连接资源，可通过调用用户程序中的指令来进行数据交换。

其它通信 指定其它分配的连接资源，但没有为这些已分配的连接资源预留出任何连接

资源。

2.2.3.3 确定 S7-1500 的在线连接资源 (S7-1500)

在哪里确定在线连接资源？ 
在线连接资源可从“连接资源”(Connection resources) 组中获取。 可在巡视窗口的“诊断 > 
连接信息”(Diagnostics > Connection information) 区域找到该组。 只有在网络视图中选择了

一个带有在线连接的模块后，才会显示该组 。

连接资源详细显示的介绍

连接资源详细显示包括：

• 可用连接资源数

• 已组态连接资源数

• 仍然可用的连接资源数

有关这些内容的介绍，请转至这里。
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2.2.3.4 确定连接详细信息

在何处确定连接详细信息？   
连接详细信息可从“连接详细信息”(Connection details) 组中获取。 可在巡视窗口的“诊断 > 
连接信息”(Diagnostics > Connection information) 区域找到该组。

何时填写“连接详细信息”(Connection details) 组？

在“连接信息”选项卡的“连接详细信息”组中填写时，必须满足以下要求：

• 必须存在与相关连接端点的在线连接。

• 已在连接表中选择一行。

“连接详细信息”组的结构

连接详细信息”组由以下元素组成：

• 本地 ID（十六进制）

• 连接类型（适用于 S7-1200 和 S7-1500）
• 协议

• 连接状态： 图标及描述

• 详细信息

• 上次状态更改（仅适用于 S7-300 和 S7-400）

2.2.3.5 确定连接的地址详细信息 (S7-1200, S7-1500)

在何处确定连接的地址详细信息？   
连接的地址详细信息可从“连接地址详细信息”(Connection address details) 组中获取。 可
在巡视窗口的“诊断 > 连接信息”(Diagnostics > Connection information) 区域找到该组。

哪个 CPU 的“连接地址详细信息”(Connection address details) 组可用？

“连接信息”(Connection information) 选项卡的“连接地址详细信息”(Connection address 
details) 组仅可用于 S7-1200 和 S7-1500 CPU。
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何时填写“连接地址详细信息”(Connection address details) 组？

在“连接信息”(Connection information) 选项卡的“连接地址详细信息”(Connection address 
details) 组中填写时，必须满足以下要求：

• 与相关连接的端点之间，必须存在在线连接。

• 已在连接表中选择一行。

“连接地址详细信息”(Connection address details) 组的结构

为两个通信伙伴指定与连接类型相关的地址详细信息。

2.2.4 显示 S7-1500H 系统中 IO 设备上各接口模块的连接属性。 (S7-1500)

信息的出处

有关 S7-1500H 系统中 IO 设备上各接口模块的连接属性，可在“冗余”(Redundancy) 组中

“诊断”(Diagnostics) 文件夹内各接口模块的在线与诊断视图中查看。

要求

• S7-1500 H CPU 的固件版本 V3.0 及以上版本

• 存在一个切换式 S1 设备或 S2 设备或 R1 设备（术语定义，参见“为 R/H 系统创建 IO 设备 
(页 1497)”）

“冗余 PLC 连接”表

IO 设备中各接口模块的名称显示在“接口模块”(Interface module) 列中。

• 对于交换式 S1 设备，两行中的接口模块相同。

该模块仅与 H 系统内两个 CPU 中的一个存在一种通信关系。

• 对于 S2 设备，两行中的接口模块相同。

该模块与 H 系统中的两个 CPU 分别存在一种通信关系。

• 对于 R1 设备，第一行内包含与 H 系统中一个 CPU 存在通信关系的接口模块名称，第二

行内包含与 H 系统中其它 CPU 存在通信关系的接口模块名称。

“CPU”列内，包含 H 系统中所指定 CPU 的名称。

“连接状态”(Connection status) 列内，显示接口模块与 H 系统中所分配 CPU 间的当前连接

状态。如果连接存在，则指示该连接当前是否正在使用。
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“连接状态”(Connection status) 列中，可能包含以下条目：

• 未连接 (Not connected)
• 已连接 - 备用 (Connected – stand by)
• 已连接 - 使用中 (Connected – in use)
相关的诊断符号将直接显示在接口模块的名称前。

2.3 诊断 OPC UA 服务器

2.3.1 要求

要求

要显示下述状态信息，必须满足以下要求：

• OPC UA 服务器位于固件版本 V2.8 或更高版本的 S7-1500 CPU 上。

• 已在此 CPU 上激活并组态 OPC UA 服务器，并且已与此 CPU 建立在线连接。

2.3.2 显示 OPC UA 服务器的常规状态信息

OPC UA 服务器常规状态信息的显示位置

OPC UA 会话的常规状态信息显示在“OPC UA”文件夹“服务器”(Server) 组中“常规”(General) 
下相应 CPU 的“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图中。

“状态”(Status) 区域的结构

“状态”(Status) 区域由以下项目组成：

• “显示 PG/PC 本地时间中的 CPU 时间戳”(Display CPU Time Stamps in PG/PC local time) 复
选框

• 包含 OPC UA 服务器常规状态信息的字段
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“显示 PG/PC 本地时间中的 CPU 时间戳”(Display CPU Time Stamps in PG/PC local time) 复选框

“显示 PG/PC 本地时间中的 CPU 时间戳”(Display CPU Time Stamps in PG/PC local time) 复选

框会影响以下项目的显示：

• 当前时间（OPC UA > 服务器> 常规 (OPC UA > Server > General)，“状态”(Status) 区域）

• 服务器启动时间（OPC UA > 服务器> 常规 (OPC UA > Server > General)，“状态”(Status) 
区域）

• 客户端上一次接触时间（OPC UA > 服务器 > 会话 (OPC UA > Server > Sessions)，“会话/
订阅诊断”(Session/subscription diagnostics) 区域，上一表列）

“显示 PG/PC 本地时间中的 CPU 时间戳”(Display CPU Time Stamps in PG/PC local time) 复选

框的含义如下：

• 如果尚未选中该复选框，将使用模块时间显示指定的时间。

• 如果选中了该复选框，将使用按以下公式计算的时间显示上述时间：

显示的时间 = 模块时间 + PG/PC 上的时区偏移量

这要求模块时间与 UTC 时间一致。

OPC UA 服务器的常规状态信息

会显示以下 OPC UA 服务器的常规状态信息：

• 当前时间

• 启动服务器

• 服务器状态 OPC UA 服务器的整体状态。可能值：运行中、未知

• 停机剩余秒数：此字段不包含任何相关信息。针对今后的交付阶段而设计。

• 停机原因：此字段不包含任何相关信息。针对今后的交付阶段而设计。

2.3.3 显示 OPC UA 会话的状态信息

OPC UA 会话状态信息的显示位置

OPC UA 会话的状态信息显示在“OPC UA”文件夹“服务器”(Server) 组中“会话”(Sessions) 下
相应 CPU 的“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图中。
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“会话”(Sessions) 的结构

“会话”(Sessions) 包含以下两部分：

• 统计信息

• 会话/订阅诊断

“统计信息”(Statistics) 区域

“统计信息”(Statistics) 区域显示以下关于 OPC UA 会话总数的信息：

• 会话数量：当前活动的会话数量

• 受监视项目数量：所有受监视项目的数量 (Monitored Items)
• 请求总数：所有当前活动会话的请求之和

• 错误请求数量：所有当前活动会话的错误请求之和

• 拒绝次数：RejectedRequestCount + RejectedSessionCount + 
SecurityRejectedRequestCount + SecurityRejectedSessionCount

• 会话超时次数：会话超时次数

“会话/订阅诊断”

“会话/订阅诊断”(Session/subscription diagnostics) 区域由以下项目组成：

• 会话/订阅表

• “冻结显示”(Freeze display) 或“取消冻结”(Cancel freeze) 按钮

• 关于所选会话/订阅的详细信息

会话/订阅表

以下信息显示在每个活动会话或订阅的表格中：

列 会话重要性 订阅含义

ID 数字会话标识符： 数字订阅标识符

名称 会话全名 格式化 subscription_ID，其中，ID 为订阅标

识符

端点 URL 会话的 OPC UA 服务器端点 -
订阅 当前会话的订阅数 始终为 1
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列 会话重要性 订阅含义

受监视项目 在当前会话中监视的项目数 (Monitored 
Items)

在当前订阅中监视的项目数 (Monitored 
Items)

超时 (Timeout) 当前 CurrentTime 减去与设定的 
ActualSessionTimeout  相关的上一次接触时

间 ClientLastContactTime

与当前订阅的 大 MaxLifetimeCount 相关

的当前 CurrentLifetimeCount

客户端上一次接触

时间

当前会话中客户端的上一次接触的时间 -

“冻结显示”(Freeze display) 或“取消冻结”(Cancel freeze) 按钮

仅在已与 CPU 建立在线连接时，才会启用“冻结显示”(Freeze display) 或“取消冻结”(Cancel 
freeze) 按钮。

默认设置为“冻结显示”(Freeze display)。
如果单击“冻结显示”(Freeze display) 按钮，将出现以下情况：

• 会话/订阅条目的当前显示将被冻结。

• 按钮标签变为“取消冻结”(Cancel freeze)。
如果冻结了显示然后单击“取消冻结”(Cancel freeze) 按钮，将发生以下情况：

• 会话/订阅条目的显示会再次更新。

• 按钮标签变为“冻结显示”(Freeze display)。

关于所选会话/订阅的详细信息

如果选择的行属于会话/订阅表中的会话，则会在此显示关于此会话的下列详细信息：

• CurrentPublishRequestsInQueue
• ReadCount (TotalCount)
• ReadCount (ErrorCount)
• WriteCount (TotalCount)
• WriteCount (ErrorCount)
• PublishCount (TotalCount)
• PublishCount (ErrorCount)
• CreateSubscriptionCount (TotalCount)
• CreateSubscriptionCount (ErrorCount)
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• CreateMonitoredItemsCount (TotalCount)
• CreateMonitoredItemsCount (ErrorCount)
• TotalRequestCount (TotalCount)
• TotalRequestCount (ErrorCount)
如果选择的行属于会话/订阅表中的订阅，则会在此显示关于此订阅的下列详细信息：

• TransferredToSameClientCount
• PublishRequestCount
• DataChangedNotificationsCount
• EventNotificationsCount
• NotificationsCount
• LatePublishRequestCount
• CurrentKeepAliveCount
• TransferredToAltClientCount

说明

详细信息的含义

有关会话和订阅的详细信息的含义，请参见 OPC 规范第 5 部分“信息模型”。

2.4 通过“报告系统错误”进行系统诊断 (S7-300, S7-400)

2.4.1 通过“报告系统错误”进行系统诊断简介 (S7-300, S7-400)

简介  
发生系统错误时，其它制造商的硬件组件和设备（其属性由 GSD 文件设置的从站）会触发

组织块调用。  
示例： 如果出现断线，则具有诊断功能的模块将调用 OB 82。 
硬件组件提供有关所发生系统故障的信息。 起始事件信息，即所分配 OB 的局部数据（包括

数据记录 0）提供有关位置（例如模块逻辑地址）和错误类型（例如通道错误或模块故障）

的常规信息。 
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还可以使用其它诊断信息更加详细地说明问题（使用 RDSYSST 指令读取数据记录 1 或使用

“DPNRM_DG”指令从标准 DP 从站读取诊断框架）: 例如，通道 0 或 1，断线或超出测量范

围。 
带“报告系统错误”(RSE) 功能的系统诊断可方便您评估 S7-300/400 PLC、ET200S、
ET200Pro 和软件 PLC 的诊断信息，并以消息形式显示该信息。 所需的块和报警文本创建于

特定 PLC 的属性中。 仅需将生成的块下载到 CPU，并在必要时将文本传送到所连接的 HMI 设
备。 
例如，要在 HMI 设备或通过 Web 服务器以图形形式显示诊断事件，则可以生成一个或多个

状态 DB。 这些状态 DB 由系统诊断块更新，随后便包含当前系统状态的信息。 

2.4.2 系统诊断基础知识 (S7-300, S7-400)
使用通过“报告系统错误”进行系统诊断，可以生成分析系统错误的块以及具有文本错误说

明和错误位置的报警。

可根据带报警功能的组件定义这些报警（例如通道错误或机架错误），每个带报警功能的组

件的报警数限制为 255 个。 如果超出该限制，将收到消息。

在系统诊断中进行或更改的常规设置将与项目一同储存。 对系统诊断的影响仅在生成块、编

译硬件配置及下载相关组件配置之后才发挥作用。

建议的步骤

对报告系统错误和报警结构进行设置。 指定将创建的诊断块并组态状态数据块。 生成块并

下载组态以应用更改。

下列章节提供了详细信息。

说明

如果使用系统诊断，则出现错误时设备的系统响应可能会发生变化。 例如，CPU 可能不会

变为“STOP”模式，而没有系统诊断时则会变为该模式。 
确保设备的所有保护装置均处于正常工作状态。
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2.4.3 具有有限诊断功能的模块 (S7-300, S7-400)

简介

S7-300 站、S7-400 站、PROFINET IO 设备、DP 从站以及 WinAC 中的组件都支持“报告系

统错误”，可使用诊断中断、插拔中断以及通道特定的中断等相关功能。

不支持的组件

以下组件不支持“报告系统错误”： 
• M7 组态 
• 在 S7-300 站中，使用 DP 主站接口模块 (CP 342-5 DP) 对 PROFIBUS DP 进行组态

• 在 S7-300 站中使用外部控制器 (CP 343-1 Advanced) 对 PROFINET 设备进行操作

请注意，热重启可能也会导致中断报警丢失。 这是由于在热重启过程中不会清除 CPU 的报

警确认存储器，但“报告系统错误”将重置这一内部数据。 因此，不会报告启动前或在发

生故障时的所有模块或通道故障。

每个模块 多会报告 8 个通道故障。

说明

如果使用 CP 443-5 且其为 STOP 模式，则在启动时不会报告主站系统故障。

PROFIBUS DP
对于所有的 PROFIBUS DP 从站，将使用一条纯文本报警消息提示发生站故障。

对于所有的 PROFIBUS DP 从站，支持制造商特定诊断但有以下限制：

• 仅支持 V1 从站。 在这些从站中，GSD 文件中设置有条目“DPV1_Slave=1”。
• 而且该从站的 DP 中断模式必须设置为“DPV0”。

诊断中继器

在 DPV0 模式中，诊断中继器的报警将输出为纯文本信息。 并且可以从 GSD 文件中读取这

些文本信息。
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PROFINET IO
下文将介绍“报告系统错误”中所支持的各种 PROFINET IO 设备的诊断信息。

操作过程中出错（CPU 处于 RUN 模式）

• 报告设备故障（操作失败，返回）

• 报告模块故障和子模块故障（移除模块/子模块，模块/子模块故障、模块/子模块兼容）

• 报告通道故障并可评估扩展通道故障信息

AS-Interface 接口

对于 AS-Interface 从站，如果实际组态与预设组态不匹配则将发出一条报警消息。

共享设备

“报告系统错误”将评估该消息是否已将模块（子模块）组态为一个共享设备。 由于“报告

系统错误”通常会查看 CPU 上的数据，因此只对该 CPU 具有完全访问权限设置的模块（子

模块）进行诊断。 而不会对组态为“未分配”的模块（子模块）进行评估诊断。

2.4.4 报告系统错误的诊断块 (S7-300, S7-400)
对报告系统错误进行设置之后，将在下次编译硬件配置时创建所需块（分配了背景 DB 和一

个或多个全局 DB 的 FB、FC，根据具体设置还可能包括尚不存在的 OB）和状态 DB。 
创建了下列块：

• 诊断 FB（默认： FB 49），

• 诊断 FB 的背景 DB（默认： FB 49），

• 全局 DB（默认： FB 50），

• 诊断 FC（默认： FC 49），

• 错误 OB（如果 CPU 支持该功能，则自动创建），

• 循环 OB（如果已在“OB 组态”(OB configuration) 组框中选择了该选项），

• 可选状态 DB
创建的块（除 OB 外）存储在项目树的“程序块 > 系统块 > 报告系统错误”(Program blocks 
> System blocks > Report System Errors) 下。
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说明

为所创建系统诊断块设置的块编号不能与现有块编号重复。此外，该编号也不能与库中包含

的块编号重复。

如果生成块时出错，请检查是否更改了预设编号（FB 49、DB 49、FC 49、DB 50）。如果

编号发生更改，则需尝试使用预设的块编号重新生成块或使用确定未在其它地方使用的编号。

参见

块的属性 (页 4279)

2.4.5 块的属性 (S7-300, S7-400)

诊断块   
创建的诊断块（分配了背景 DB 及一个或多个全局 DB 的 FB 和 FC）评估错误 OB 的局部数据

并从触发错误的硬件组件中读取所有其它诊断信息。 
具有下列属性：

• 以 RSE 语言创建（报告系统错误）（也适用于上文列出的块）

• 受专有技术保护（也适用于上文列出的块）

• 延迟运行系统期间到达的中断

状态 DB
状态 DB 用作诊断块的接口，并可以在 HMI 设备或 Web 服务器上以图形方式显示诊断事件。

参见

系统诊断块的设置 (页 4287)
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2.4.6 支持的错误 OB (S7-300, S7-400)
如果所组态的 CPU 支持，则自动创建以下错误 OB：   

OB 诊断 FB 调用 说明

OB 70（IO 冗余错误） 可能 该 OB 仅与 H-CPU 共存。

OB 72（CPU 冗余错误） 可能 该 OB 仅与 H-CPU 共存。

OB 73（通信冗余错误） 可能 该 OB 仅与某些 H-CPU 共存。

OB 81（电源错误） 可能  
OB 82（诊断中断 OB） 可能  
OB 83（拔/插中断） 可能  
OB 85（程序执行错误） 不可能 如果“RSE”在生成诊断块时创

建了该 OB，则会插入其它网

络来实现下列程序序列：

• 如果在更新过程映像时发

生错误（例如删除模

块），则会禁止将 CPU 更
改为 STOP 状态，从而诊

断 FB 可以在 OB 83 中运

行。如果在出现源自“RSE”
的报警之后存在“CPU 
STOP”的设置，上述情况

会在 OB 83 中生效。

• 对于 OB 85 所有的其它错

误事件，CPU 更改为 
STOP 状态。

OB 86（扩展机架、DP 主站

系统或分布式 I/O 设备故障）

可能  

如果 OB 已存在...
未覆盖现有错误 OB。 合适的话，将在现有 OB 中添加诊断 FB 的调用。 
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如果组态包含分布式 I/O 设备...
要评估分布式 I/O 中的错误，已创建的 FB 将自动调用“DPNRM_DG”指令（读取 DP 从站的诊

断数据）。 要正确操作该功能，必须仅在 OB 1 中或在具有较短调用间隔的循环中断 OB 以
及启动 OB 中调用已创建的 FB。 

说明

请注意以下事项：

• 由于 OB 85 由系统诊断创建，因此在发生错误事件“更新过程映像时出错”(error updating the 
process image)时 CPU 不会转入 STOP 状态。

• 还会在下列错误情况下由 CPU 调用 OB 85。
– “未装载的 OB 错误事件”

– “调用或访问未装载的块时出错”
发生以上错误时，由系统诊断生成的 OB 85 仍会将 CPU 转入 STOP 模式，与使用系统诊断
之前相同。

2.4.7 诊断状态 DB (S7-300, S7-400)
在系统诊断中，可以创建一个状态 DB。 系统诊断块将对该状态 DB 进行更新。更新后，该

状态 DB 中将包含当前系统的状态信息。

诊断状态 DB 的接口

已创建的数据块（默认： DB 127）允许查询已组态组件的系统状态，必要时还可以查询其

下一级组件。 
通过 Web 服务器或诊断查看器进行系统诊断时，需要该数据块。 默认情况下已启用。 

说明

请注意，必须在 Web 服务器或诊断查看器以及 PLC 的巡视窗口中激活系统诊断，从而可以

显示状态 DB 的诊断数据。

重启 Web 服务器 CPU 之后，显示模块状态时存在延迟。 要缩短等待时间，可以调用循环中

断 OB 中的 RSE 诊断块。
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诊断状态 DB 的结构

地址 名称 数据类型 说明

+0 目录    
0 D_Version WORD 系统诊断支持的版本

2 D_pGlobalState WORD 以“全局状态”部分开头的字节偏移量

4 D_pQuery WORD 以“查询”部分开头的字节偏移量

6 D_pComponent WORD 以“组件”部分开头的字节偏移量

8 D_pError WORD 以“错误”部分开头的字节偏移量

10 D_pState WORD 以“状态”部分开头的字节偏移量

12 D_pAlarm WORD 以“报警”部分开头的字节偏移量

14 D_pSubComponent WORD 以“子组件”部分开头的字节偏移量

+16 全局状态    
0 G_EventCount WORD 后一个事件的 ID（计数器）

2.0 G_StartReporting BOOL 启动评估处于活动状态

+20 查询    
0 Q_ClientID_User DWORD 客户端 ID；在这里请使用 1 和 255 之间的

值。确保不同的客户端使用不同的 ID。
4 Q_ClientID_Intern DWORD 客户端 ID（内部）

8.0 Q_WithSubComponent BOOL 具有/不具有下一级组件的状态（更慢）

8.1 Q_SubComponentAlarm BOOL AS-I 主站返回 AS-I 从站中断

8.2 Q_Reserved2 BOOL 预留

8.3 Q_Reserved3 BOOL 预留

8.4 Q_Reserved4 BOOL 预留

8.5 Q_Reserved5 BOOL 预留

8.6 Q_Reserved6 BOOL 预留

8.7 Q_Reserved7 BOOL 预留

9.0 Q_Start BOOL 启动查询

10 Q_Error BYTE 查询中的内部错误

11 Q_Reserved8 BYTE 预留

+32 组件    
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地址 名称 数据类型 说明

0 C_AddressMode BYTE 模块的寻址模式

1 C_Reserved1 BYTE 预留

2 C_ComponentID WORD 组件的硬件 ID（内部）

+36 错误    
0 E_ErrorNo WORD 请求的/实际错误索引

2.0 E_LastError BOOL E_ErrorNo 不为 0 时置位。如果 E_ErrorNo 为
后错误的索引，则值为 TRUE；否则为 

FALSE
+40 状态    
0 S_Hierarchy BYTE 预留

1 S_Periphery BYTE 预留

2.0 S_SupFault BOOL 无法访问组件

2.1 S_NotAvailable BOOL 组件不存在

2.2 S_Faulty BOOL 组件故障，“报警”部分不为空

2.3 S_MoreErrors BOOL 错误数量超出系统诊断可以存储的限制

2.4 S_Maintenance1 BOOL 维护请求未决

2.5 S_Maintenance2 BOOL 维护要求未决

2.6 S_Deactivated BOOL 组件被取消激活 *)
2.7 S_Reserved2 BOOL 预留

3.0 S_SubFault BOOL 子组件故障

3.1 S_SubMaintenance1 BOOL 子组件的维护请求未决

3.2 S_SubMaintenance2 BOOL 子组件的维护要求未决

3.3 S_SubDeactivated BOOL 子组件被取消激活

3.4 S_Reserved4 BOOL 预留

3.5 S_Reserved5 BOOL 预留

3.6 S_Reserved6 BOOL 预留

3.7 S_Reserved7 BOOL 预留

4 S_TIAMS DWORD 组件的维护状态

8 S_TIAMSChannelExist DWORD 维护状态： 已组态的通道

12 S_TIAMSChannelOK DWORD 维护状态： 故障通道
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地址 名称 数据类型 说明

16 S_ChannelCount WORD 通道数；设置了 Q_WithSubComponent 后才

有效

18.0 S_ChannelVector ARRAY [0 到 
255]
BOOL

受影响的通道数；设置了 
Q_WithSubComponent 后才有效

+90 报警    
0 A_ComponentID WORD 组件的硬件 ID（内部）

2 A_TextID1 WORD 第一处错误文本的 ID
4 A_TextLexikonID1 WORD 第一处错误文本说明的 ID
6 A_HelpTextLexikonID1 WORD 第一处帮助文本说明的 ID
8 A_MapTextID WORD 第一处错误文本的 ID (HMI)
10 A_MapHelpTextID WORD 第一处帮助文本的 ID (HMI)
12 A_TextID2 WORD 第二处错误文本的 ID
14 A_TextLexikonID2 WORD 第二处错误文本说明的 ID
16 A_HelpTextLexikonID2 WORD 第二处帮助文本说明的 ID
18 A_MapTextID2 WORD 第二处错误文本的 ID (HMI)
20 A_MapHelpTextID2 WORD 第二处帮助文本的 ID (HMI)
22 A_AlarmID DWORD 报警编号

26 A_ValueCount WORD 占用的其它字节数 (12)
28 A_AssociatedValue ARRAY [1 到 

n]
WORD

相关的报警值

n = A_ValueCount / 2 (= 6)

+130 子组件    
0 U_SubComponentCount WORD 子组件数

2 U_SubComponentFault ARRAY [1 到 
n] 
BYTE

子组件列表

“n”取决于组态 **)

       

*) 如果取消激活组件，则请求的/实际错误的索引不会改变，且“E_LastError”被设置为“true”。 
同样未填写报警的变量区域。 
**) 仅在设置了 Q_WithSubComponent 的情况下子组件的列表才有效。 ARRAY 具有每个已

组态组件的状态字节。 对于主站，ARRAY 包含根据站 ID 按升序排列的已组态站的状态。对
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于站，ARRAY 包含根据插槽号按升序排列的已组态插槽的状态。 该字段 多可以包含 4096 
个条目（对于 IO 系统）： 仅显示实际的 大大小。 
每个下一级组件的状态字节均按以下方式进行定义： 
位 0 = SubFault： 无法访问该组件

位 1 = Fault： 组件不可用或故障

位 2 = Maintenance1： 报告该组件需要进行维护

位 3 = Maintenance2： 报告该组件需要进行维护

位 4 = Deactivated： 取消激活该组件

位 5 = SubFault： 子组件发生故障

位 6 = SubMaintenance1： 报告子组件需要进行维护

位 7 = SubMaintenance2： 报告子组件需要进行维护

2.4.8 系统诊断的显示设置 (S7-300, S7-400)

要求

当前位于项目树的“公共数据”(Common data) 文件夹中。

操作步骤

要显示和编辑系统诊断设置，请按下列步骤操作：

1. 双击“系统诊断设置”(System diagnostics settings) 条目。

2. 在系统诊断中，查看并编辑相应设置。

2.4.9 设置 (S7-300, S7-400)

2.4.9.1 常规设置 (S7-300, S7-400)

激活该 PLC 的系统诊断 
默认情况下，不启用该选项。 
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说明

不选中该选项时，不会从 Web 服务器和诊断查看器中读取诊断数据，即使在其它地方选中

该选项。

如果在之前启用了该选项的 PLC 上禁用该选项，则在下次编译硬件配置时将删除所有的诊断

数据。 

2.4.9.2 报警设置 (S7-300, S7-400)
可以为以下列出的报警类别，定义是否输出报警以及该报警是否需要确认：

• 错误

• 要求维护

• 需要维护

• 信息

要执行该操作，请在“报警”(Alarm) 和“确认”(Acknowledgment) 列中选择相关选项。

在“报警类”(Alarm class) 列中显示设置的报警类。

在“优先级”(Priority) 列中，显示该报警类的优先级设置。

2.4.9.3 诊断支持的设置 (S7-300, S7-400)
凭借诊断支持，可以在特殊状态 DB 中通过诊断 FB 提供诊断数据。 随后可以在 HMI 等设备

上以图形形式显示。 

状态 DB
启用该状态 DB 以通过该数据块读取所组态组件的当前系统状态。

默认情况下，将预设以下状态 DB：

块 名称 编号

诊断状态 DB RSE_DIAGNOSTIC_STATUS_
DB

127

设备和网络诊断

2.4 通过“报告系统错误”进行系统诊断 (S7-300, S7-400)

编辑设备与网络

4286 编程和操作手册, 11/2022



但只要未在使用此块，即可为它分配不同的名称和/或编号。 
如果在 CPU 的属性中启用了“在该模块上启用 Web 服务器”(Enable Web server on this 
module) 功能，则必须启用诊断状态 DB。 默认情况下，如果 CPU 支持 Web 服务器且在 CPU 
属性中启用的话，则会生成 DB 127。 

扩展诊断设置

只有在 PLC 具有“D_ACT_DP”指令的情况下才能进行这一查询。 
如果希望查询从站状态，则启用选项“PLC 启动后查询“激活/取消激活”状态”("Query for 
status "activated/deactivated" after PLC startup")。 
如果希望在状态改变时输出报警，则启用“如果状态在激活或取消激活间变化时发送报

警”(Send alarm if status changes from/to activated or deactivated)。 要使用该选项，请在模

式 3/4 中执行“D_ACT_DP”指令并在“OB 组态”(OB configuration) 组中选择 OB 86 中的诊断 DB 
调用。

2.4.9.4 系统诊断块的设置 (S7-300, S7-400)
默认情况下，将为系统诊断块设置下列值： 

块 名称 编号

诊断 FB RSE_FB 49
诊断 DB RSE_DB 49
首个全局 DB RSE_GLOBAL_DB 50
诊断 FC RSE_FC 49

不过，只要未使用这些块，便可以为它们分配不同的编号和/或名称。
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2.4.10 导出和导入系统诊断设置 (S7-300, S7-400)

2.5 S7-1500 PLC 的系统诊断 (S7-1500)

2.5.1 简介 (S7-1500)

简介   
发生系统错误时，其它制造商的硬件组件和设备（由 GSD 文件设置属性的从站）将触发一

个系统响应。 硬件组件提供有关所发生系统故障的信息。   
对于 S7-1500 PLC，可通过系统诊断非常便捷地评估该诊断信息并以报警形式显示。 
此外，还可通过其它诊断信息对错误进行详细说明。例如，通道“switch_top”、断路或超出

测量范围。 

2.5.2 系统诊断基础知识 (S7-1500)
可通过系统诊断分析系统中的错误，并根据详细的错误说明和错误位置标识生成报警信息。

并为每个组件都定义了各自的报警功能（如通道故障、机架错误）。

建议的步骤

对系统诊断和报警结构进行设置。 
下列章节提供了详细信息。

2.5.3 系统诊断的显示设置 (S7-1500)

要求

当前位于项目树的“公共数据”(Common data) 文件夹中。
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操作步骤

要显示和编辑系统诊断设置，请按下列步骤操作：

1. 双击“系统诊断设置”(System diagnostics settings) 条目。

2. 在系统诊断中，查看并编辑相应设置。

2.5.4 设置 (S7-1500)

2.5.4.1 常规设置 (S7-1500)

激活该 PLC 的系统诊断 
默认情况下选择该选项且无法取消选择。 
 

说明

如果取消选中该选项，即使其它位置选中该选项，也不会从 Web 服务器和诊断查看器中读

取诊断数据。

如果在之前选择该选项的 PLC 上取消选中该选项，则在下一次编译硬件配置时将删除所有诊

断数据。 

网络错误时发生要求维护信号，而非错误

选择该选项时，网络错误将发送“要求维护”(Maintenance demanded) 信号。

2.5.4.2 报警设置 (S7-1500)
可以为以下列出的报警类别，定义是否输出报警以及该报警是否需要确认：

• 错误

• 要求维护

• 需要维护

• 信息

要执行该操作，请在“报警”(Alarm) 和“确认”(Acknowledgment) 列中选择相关选项。

在“报警类”(Alarm class) 列中显示设置的报警类。
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在“优先级”(Priority) 列中，显示该报警类的优先级设置。

2.5.5 导出和导入系统诊断设置 (S7-1500)

2.5.5.1 有关导出和导入系统诊断设置的基本知识 (S7-1500)

说明

用户可导出一个项目的系统诊断设置，并导入其它项目中。导入这些设置的优势在于，无需

为每个项目单独创建诊断设置。  
系统诊断设置将保存在数据文件 (*.dat) 中。

2.5.5.2 导出系统诊断设置 (S7-1500)

要求

项目已打开。

操作步骤

要导出系统诊断设置，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，单击“共享数据”(Shared data) 文件夹，然后双击“系统诊断设置”(System 
diagnostic settings)。

2. 在系统诊断中，单击工具栏上的“导出系统诊断设置”(Exporting system diagnostic settings) 
图标。“另存为”(Save as) 对话框随即打开。

3. 选择导出文件的保存路径。

4. 单击”保存"(Save) 按钮。

结果

在所选存储位置处，创建了一个 .dat 文件。

2.5.5.3 导入系统诊断设置 (S7-1500)

要求

待导入系统报警设置的项目已打开。
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操作步骤

要导入系统诊断设置，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，单击“共享数据”(Shared data) 文件夹，然后双击“系统诊断设置”(System 
diagnostic settings)。

2. 在系统诊断中，单击工具栏上的“导入系统诊断设置”(Importing system diagnostic settings) 
图标。“打开”(Open) 对话框随即打开。

3. 选择待导入文件的存储路径。

4. 选择所需的 .dat 文件。

5. 单击“打开”(Open) 按钮。

说明

如果打开的项目为只读（如，引用对象），则“导入”(Import) 图标将灰显。

如果在导入过程出错，则将显示一条报警消息且导入过程中止。

结果

显示系统诊断设置。

2.6 使用附加诊断选项 (S7-300, S7-400)

2.6.1 硬件诊断 (S7-300, S7-400)

2.6.1.1 显示可分配模块属性的不可编辑值和当前值 (S7-300, S7-400)

显示模块的常规属性和系统相关信息 (S7-300, S7-400)

在何处查找所需的信息？

在要诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”文件夹的“常规”组中，可以找到模块的常规属

性和系统相关信息。
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“常规”组的结构

“常规”组由以下各区域组成：

• 模块

• 模块信息

• 制造商信息

“模块”区域

该区域显示了 S7-300 和 S7-400 的以下附加模块信息：

• 引导加载程序的版本

“模块信息”区域

该区域显示了已在硬件配置中指定的 S7-300 和 S7-400 的以下附加模块信息：

• 设备名称（该项已在网络视图中指定）。

• 设备标识

若设备中的 CPU、从站、I/O 设备或模块支持在工厂内唯一分配设备标识，则将在该处显

示。 （根据具体功能，设备标识清晰识别了各个设备部件。 其层级结构符合标准 IEC 
1346-1）。 因此，这允许在用户程序中识别 CPU。 可使用 "RDSYSST" 指令读出设备标识。

• 位置标识

若设备中的 CPU、从站、I/O 设备或模块支持在工厂内唯一分配位置标识，则将在该处显示

（位置标识是设备标识符的一部分，其中标识了精确位置，例如过程生产工厂中的过程变

量，与路线图中的路线相类似）。

“制造商信息”区域

该区域显示了 S7-300 和 S7-400 的以下附加模块信息：

• 版权法条目

显示模块的通信属性 (S7-300, S7-400)

在何处查找所需的信息？

在要诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”组中，可以找到模块的通信属性。
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其中显示以下属性：

• 由通信引起的循环负载，已组态：

“通信的循环负载”参数的设定值，即，在每个循环中 CPU 可用于处理通信的比例。

• 大连接资源数：

指定模块可能的 大可用连接资源数。 在编程设备和 OP 通信及用于 S7 基本通信的 S7-300
（除 318-2 DP CPU 外）上，预留了一定数目的可用连接资源。 但是，还可另外建立其它

编程设备和 OP 连接；从而未分配的连接资源数量也随之降低。

显示模块的接口和接口属性 (S7-300, S7-400)

在何处查找所需的信息？

在待诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”文件夹的以下组中，可找到模块的接口和接口属

性。   
• MPI 接口

• MPI/DP 接口

• DP 接口

• PROFINET 接口

“MPI 接口”组  
该组显示以下数据：

• 传输速率：

自动化系统中 MPI 接口处的当前传输速率设定

“MPI/DP 接口”组  
该组显示以下数据：

• 传输速率：

自动化系统中 MPI/DP 接口处的当前传输速率设定

• DP 模式：

接口类型设为 "PROFIBUS" 的 MPI/DP 接口的兼容模式。 若模块支持 "DPV1" 模式，则可假

定数值“S7 兼容”和 "DPV1"。

说明

若将 MPI/DP 接口的接口类型设为 "MPI"，则“DP 模式”不包括有效值。 
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“DP 接口”组  
该组显示以下数据：

• DP 模式：

DP 接口的兼容模式。 若模块支持 "DPV1" 模式，则可假定数值“S7 兼容”和 "DPV1"。

“PROFINET 接口”组  
该组分为以下区域：

• “以太网地址”，包含“网络连接”和“IP 参数”子区域

• “端口”

• “统计”，这里不介绍此区域，因为它不处理可组态模块属性的当前值。

说明

“使用其它诊断选项”一章以外的其它地方已介绍了“以太网地址”和“端口”区域，因为

它们适用于 S7-1200 和 S7-300/S7-400。

显示 CPU 的操作数区域、组织块和系统块 (S7-300, S7-400)

在何处查找所需的信息？

在要诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”文件夹的“性能数据”组中，可以找到 CPU 的
操作数区域、组织块和系统块。    
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“性能数据”组  
“性能数据”组中显示了各 CPU 的以下信息：

• 操作数区域：

该表给出了以下信息

– 操作数类型，例如过程映像输入、计数器。

– 操作数数量或其区域大小

– 操作数的可用地址范围，例如 I0.0 至 I127.7
• 组织块：

所有组织块 (OB) 及其功能

可按以下方式对表中的行进行分类： 单击列标题，使表中的行这样排列：该列内容从上

到下按字母表顺序排列。

• 系统块：

所有系统函数 (SFC) 和系统函数块 (SFB)
可按以下方式对表中的行进行分类： 单击列标题，使表中的行这样排列：该列内容从上

到下按字母表顺序排列。

显示模块中时间系统的属性 (S7-300, S7-400)

在何处查找所需的功能？   
可在在线和诊断视图中“功能”文件夹的“设置时间”组中找到模块中时间系统的属性。

“设置时间”组的结构

“设置时间”组由以下各区域组成：

• 读出和设置时间的区域（此处不对该区域进行检查）

• 时间系统

“时间系统”区域的结构

“时间系统”区域包括以下子区域：

• “时钟”

• “同步”

设备和网络诊断
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“时钟”子区域

“时钟”子区域由以下元素组成：

• 分辨率：

用来指定精确度，使用分辨率可执行计算和输出时间

• 实时时钟：

显示 CPU 是否具有实时时钟： 若具有则“存在”；若不具有则“不存在”

• 修正因子：

为模块的实时时钟指定的修正因子。 时钟的每日偏差通过该修正因子进行补偿。

“同步”子区域   
同步机制允许在不同的子系统时钟之间同步创建。 指定模块参数时，对时间同步进行设定。

因此集成实时时钟（存在时）可对其它模块（主站）的时钟进行同步，或其自身可由其它设备

（从站）的时钟进行同步，或不进行同步。 可在 AS 中或 MPI 上实施同步。

2.6.1.2 显示动态模块属性的当前值 (S7-300, S7-400)

显示 CPU 上 LED 和模式选择器的当前状态 (S7-300, S7-400)

在何处查找所需的信息？

CPU 上 LED 和模式选择器的当前状态可在“在线工具”任务卡中“CPU 控制面板”窗格的显

示区域找到。 

“在线工具”任务卡中“CPU 控制面板”窗格的显示区域 
该区域包含以下显示内容：

• 设备名称及 CPU 类型

• 错误（对应于 S7-300 CPU 上的 "SF" LED）
• RUN（对应于 CPU 操作模式 "RUN" ）
• STOP（对应于 CPU 操作模式 "STOP"）

设备和网络诊断

2.6 使用附加诊断选项 (S7-300, S7-400)

编辑设备与网络

4296 编程和操作手册, 11/2022



• FORCE（对应于 CPU 上的 "FRCE" LED）
• 模式选择器的当前位置

说明

对于带模式选择器的 S7-300 CPU，"RUN-P" 可能显示错误。 在这种情况下，模式选择器

将设为 "RUN"。

显示 CPU 的连接资源和占用、预留连接 (S7-300, S7-400)

在何处查找所需的信息？     
在在线和诊断视图中“诊断”文件夹的“通信”组中，可以找到 CPU 未指定、指定、预留

的连接资源。

“连接资源”区域包括以下动态模块属性的当前值。

• 未指定连接资源数。

这些显示在“未指定”下。

说明

如果已为特定通信类型预留连接资源，则未指定的连接资源不能随意用于各种连接类型。

• PG 通信“预留”和“指定”：

为模块和编程设备间的连接预留/指定的连接资源数。

说明

指定的连接资源数可大于预留的连接资源数，因为包含在总体 大数量之内，其它空余

连接资源可用于编程设备通信。 在带有可指定连接资源参数的 S7-300-CPU 上，可通过

损失 S7 基本通信为代价增加用于编程设备通信的连接资源数量。

• OP 通信“预留”和“指定”：

为模块和 HMI 设备（TD、OP）间的连接预留/指定的连接资源数。

说明

指定的连接资源数可大于预留的连接资源数，因为包含在总体 大数量之内，其它空余

连接资源可用于 OP 通信。 在带有可指定连接资源参数的 S7-300-CPU 上，可通过损失 S7 
基本通信为代价增加用于 OP 通信的连接资源数量。
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• S7 通信“预留”和“指定”：

这显示在 S7-400 CPU、318-2 CPU 及 317-2 PN/DP CPU 上。

为已组态 S7 连接预留/指定的连接资源可用于通过调用用户程序中的通信函数块 (SFB) 来
交换数据。 这些可称之为硬接线连接（例如 CPU-CPU 连接）。 它们可在启动通信时自

动建立，或通过程序控制建立或断开。 S7 通信可通过 MPI、PROFIBUS 和工业以太网进

行实施。

• S7 基本通信“预留”和“指定”：

这显示在 S7-300 CPU 上（但不显示在 318-2 CPU 及 317-2 PN/DP CPU 上）。

为未组态连接预留/指定的连接资源可用于通过调用用户程序中的通信函数 (SFC) 交换数

据。 S7 基本通信只能通过 MPI 或在自动化系统内进行。

• 其它通信“指定”：

附加连接资源，没有为这些附加连接资源预留任何连接资源。

示例：

– 使用 CP 的 S7-300 CPU 通信（只能在带有可指定连接资源参数的 CPU 上实施）

– S7-400 CPU 上网络（S7 路由）之间的通信

说明

通过服务器功能，对于 S7 通信的指定连接资源（即，若 S7-400 CPU 通过 SFC "PUT" 或 "GET" 
与 S7-300 CPU 通信），将为 S7-300 CPU 显示以下资源：

• 若 CPU 没有可指定的连接资源参数： “S7 基本通信”下

• 若 CPU 具有可指定的连接资源参数： 对于“S7 通信”下的 CPU 317-2 PN/DP 和 318-2，用于
“其它通信”下的所有其它通信

显示通过以太网接口进行数据传输的统计数据 (S7-300, S7-400)

在何处查找所需的信息？

在“在线和诊断”视图的“诊断”文件夹内的“PROFINET 接口”组下的“统计”区域中，可

找到通过以太网接口进行的数据传输的统计数据。 
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“统计”区域

• 显示

显示发送和接收数据包的统计数据。 该数据可用来评估数据传输质量。

第一行中显示了统计数据记录的开始（“数据包始于：”）。 每次统计数据复位时，该

时间也复位（“复位”按钮）。

统计数据持续更新显示。

• “复位”按钮

复位“数据包始于”时间，并且统计数据复位为 "0"。

显示 CPU 运行时间定时器的相关信息 (S7-300, S7-400)

在何处查找所需的信息？

在在线和诊断视图中“诊断”文件夹的“运行时间定时器”组中，可找到运行时间定时器的

相关信息。 

“运行时间定时器”组

“运行时间定时器”组中显示激活 CPU 运行时间定时器的以下信息：

• 运行时间定时器的数量，包括运行时间定时器是 16 位还是 32 位的相关信息。

• 已运行的小时数

• 状态

• 有关是否发生了溢出的信息

若 CPU 具有一个或多个 32 位运行时间定时器，当测量值超过 32767（16 位运行时间定时

器的 大值）时，相应符号的边缘将显示为红色。 若运行时间定时器未超过 32 位运行时间

定时器的 大值，则“溢出”列显示 "no"。
通过 "RTM" 指令，可对 32 位运行时间定时器进行设定、启动、停止和读取。

2.6.1.3 检查模块故障 (S7-300, S7-400)

对非 CPU 模块执行特定通道的诊断 (S7-300, S7-400)

在何处显示了非 CPU 模块中特定通道的诊断事件？   
非 CPU 模块的特定通道诊断事件显示在在线和诊断视图的“通道诊断”组中。
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“通道诊断”组  
每个事件的显示画面由以下元素组成：

• 故障模块的插槽

• 故障通道的数量

注意：该显示画面的通道编号顺序从 0 开始。

• 故障类型

说明

诊断中断

仅当模块具有诊断中断功能并且启用了诊断中断时，才能向 CPU 报告诊断中断。

诊断中断以快照形式进行显示。 偶尔发生的模块故障可在相应 CPU 的诊断缓冲区中识别。

若在包含通道故障的表中选择一行，即可获得该故障（若存在）的详细信息。

执行 PROFINET 端口的通信诊断 (S7-300, S7-400)

在何处显示 PROFINET 端口的特定端口故障？ 
在要诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”(Diagnostics) 文件夹的“通信诊

断”(Communication diagnostics) 组中，显示 PROFINET 端口的特定端口故障。

“通信诊断”(Communication diagnostics) 组的结构

“通信诊断”(Communication diagnostics) 组由以下各区域组成：

• 包含端口特定错误的表格

• “事件详细信息”(Details of the event) 文本字段

• “关于事件的帮助”(Help on event) 文本字段

包含特定端口故障表的结构

故障表中的每行均对应一个故障。

该表由以下各列组成：

• 名称：端口号和端口标识，以及诊断图标

• 故障：关于该端口所发生故障的描述

设备和网络诊断

2.6 使用附加诊断选项 (S7-300, S7-400)

编辑设备与网络

4300 编程和操作手册, 11/2022



“详细信息”(Details) 文本字段

若在故障表中选择一行，则“详细信息”(Detail) 文本字段将包含对应故障的详细信息（若存

在）。

“所选诊断线路的帮助信息”(Help on selected diagnostic line) 文本字段

若在故障表中选择一行，则“所选诊断线路的帮助信息”(Help on selected diagnostic line) 文
本字段将包含对应故障的帮助信息（若存在）。

PROFINET IO 组件诊断 (S7-300, S7-400)

在何处执行 PROFINET IO 组件诊断？ 
可在在线和诊断视图中“诊断”文件夹的“PROFINET 接口”下的“PROFINET IO 诊断”组中执

行 PROFINET IO 组件诊断。

“PROFINET IO 诊断”组

该区域将显示 IO 设备或 IO 设备所选模块的制造商相关诊断文本。

若诊断可通过 IO 控制器进行读取，则该处显示通信故障和组态故障（在线/离线差异）。

启动 NCM S7 诊断 (S7-300, S7-400)

要求

• 不需要在线连接到模块。

步骤

要开始 NCM S7 诊断功能，请按以下步骤操作：

1. 在在线和诊断视图中打开模块。

2. 从“功能”文件夹中选择“特殊诊断”组。

3. 单击“特殊诊断”区域中的“开始特殊诊断”按钮。
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结果

将开始 NCM S7 诊断。

在线连接特殊诊断和固件加载程序 (S7-300, S7-400)

特殊诊断：建立在线连接

某些网络组件（S7-300/400 CP、PC CP、网关）在特殊诊断中提供扩展诊断数据。

要求：

PG/PC 接口物理连接到目标设备，例如通过以太网电缆。

步骤：

请按下列步骤启动特殊诊断：

1. 打开模块的在线和诊断视图。

2. 在“功能”(Functions) 文件夹中，选择组“特殊诊断”(Special diagnostics)。
3. 在“特殊诊断”(Special diagnostics) 区域中，单击“启动特殊诊断”(Start special diagnostics) 

按钮。

对于支持多个 CP 的 STEP 7 Professional V14 及更高版本，只可通过 CP 从工程师站建立一个

在线连接。此连接可通过 STEP 7 或特殊诊断建立。

如果按上述步骤未能启动特殊诊断，并输出错误消息，请按以下步骤进行操作：

1. 断开与站的现有连接。

2. 按如上所述再次打开模块的在线和诊断视图，并启动特殊诊断。

32 位应用程序；NCM S7 诊断、固件加载程序

如果已经从 32 位应用程序建立了到 PC CP 的连接并希望通过 PC CP 的同一接口建立另一个

在线连接，则必须首先终止 32 位应用程序的连接。

特殊诊断和固件加载程序（中文 GUI）
用户以中文 GUI 打开特殊诊断或固件加载程序时，需要将操作系统中的非 Unicode 应用程

序语言设置为中文。
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2.6.1.4 更改模块或 PG/PC 的属性 (S7-300, S7-400)

S7-400 CPU 操作模式切换的特性 (S7-300, S7-400)

指定 S7-400 CPU 切换到“RUN”模式时的启动类型

如果要将 S7-400 CPU 切换到“RUN”模式，请选择以下启动类型之一：

• 暖启动

• 冷启动

• 热启动

登录到 CPU 获取报警和系统诊断事件 (S7-300, S7-400)

要求  
• 使用 PG/PC 接口，可访问子网中的一个或多个设备。

步骤

1. 打开各 CPU 的在线和诊断视图。

2. 选择“在线访问”组。

3. 选择“报警”区域中的“接收报警”复选框。

结果

在下一在线连接期间，将登录到编程设备或 PC，以便从相关 CUP 接收报警和系统诊断事件。

说明

报警视图要求从中接收报警的每个 CPU 都应连续在线。

登录已存在的在线连接

若与 CPU 已经建立在线连接，仍可按以下步骤登录或注销来接收报警：

• 在“在线”菜单中通过“接收报警”命令

• 在项目树中使用 CPU 快捷菜单

设备和网络诊断
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• 在硬件配置的设备视图中使用 CPU 快捷菜单

• 在硬件配置的网络视图中使用 CPU 快捷菜单

参见

接收报警 (页 3930)

压缩存储器并从 RAM 复制到 ROM (S7-300, S7-400)

在何处查找所需的信息？

可在“在线工具”任务卡中“存储器”窗格的命令区域进行存储器重组及从 RAM 复制到 
ROM。

在要诊断模块的在线和诊断视图中“诊断”文件夹的“存储器”组的命令区域，也可进行存

储器重组。

“在线工具”任务卡中“存储器”窗格的命令区域

该区域包含以下按钮：

• 压缩

按该按钮，可重组存储器，以增加 大连续空余存储区的大小。

• 从 RAM 复制到 ROM
按该按钮，可将 RAM 装载存储器的内容（用户程序）复制到 FEPROM：

– 复制到插在 CPU 中的存储卡。

– 复制到集成 EPROM。

说明

当模块控制各功能时，将专门显示一个按钮。

在线和诊断视图的“诊断”文件夹中“存储器”组的命令区域

该区域包含以下按钮：

• 压缩

按该按钮，可重组存储器，以增加 大连续空余存储区的大小。

设备和网络诊断
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重置 S7-300 或 S7-400 CPU 的 PROFINET 接口参数 (S7-300, S7-400)

要求

• 使用的是具有任意固件版本的 S7-300 CPU，或者固件版本 >= V6.0 的 S7-400 CPU。
• CPU 中未插入存储卡。

• 与要重置 PROFINET 接口参数的 CPU 具有在线连接。

• CPU 处于 STOP 模式。

说明

如果 CPU 仍处于 RUN 模式，而用户要启动重置操作，则可在接受了安全提示后将其切换

到 STOP 模式。

步骤 
要重置 S7-300 或 S7-400 CPU 的 PROFINET 接口参数，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 的在线和诊断视图。

2. 从“功能”(Functions) 文件夹中选择“重置 PROFINET 接口参数”(Reset of PROFINET interface 
parameters) 组。

说明

在线和诊断视图中“重置 PROFINET 接口参数”(Reset of PROFINET interface parameters) 
组的用户界面取决于在线和诊断视图的打开方式：

• 如果已从项目树中通过“更新可访问的设备”(Update accessible devices) 将其打开，则相
关模块的 MAC 地址将被识别并变为灰色。

• 如果从项目相关链接打开，则必须输入相关 MAC 地址。 否则，“复位”(Reset) 按钮将保
持灰色。

3. 单击“重置”(Reset) 按钮。

4. 单击“确定”(OK) 接受确认提示。

结果

模块根据需要切换到 STOP 模式并且重置 PROFINET 接口参数。 这表示：

• 以太网接口设置被重置。

• IP 地址被删除。

设备和网络诊断
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启动 S7-300 或 S7-400 CP 的固件加载程序 (S7-300, S7-400)

要求

• 要更新的 CP 支持固件更新。

• 不需要在线连接到 CP。

步骤  
要启动 S7-300 或 S7-400 CP 的固件加载程序，请按以下步骤操作：

1. 在在线和诊断视图中打开 CP。
2. 从“功能”文件夹中选择“固件更新”组。

3. 单击“固件更新”区域中的“启动固件加载程序”按钮。

结果

将启动固件加载程序。

说明

使用固件加载程序更新 S7-300 和 S7-400 CP 固件与更新固件的标准机制不同。

更新 TIM 3V / TIM 4R 的固件 (S7-300, S7-400)

有效性

该信息适用于 SIMATIC S7‑300 / 400 的以下 TIM 模块：

• ST7-TIM
– TIM 3V‑IE
– TIM 3V‑IE Advanced
– TIM 4R‑IE
– TIM 4R‑IE Standalone

• DNP3-TIM
– TIM 3V‑IE DNP3
– TIM 4R‑IE DNP3

设备和网络诊断
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更新顺序

对这些 TIM 模块进行固件更新时，需使用以下不同文件：

• 固件文件

• 驱动程序包

说明

更新顺序

进行固件更新时，需遵循正确的更新顺序：

1. 首先，更新驱动程序包。(*.Z)。
2. 之后，再更新固件文件。(*.FWL)。
如果先更新固件文件且意外地选择了错误文件，则特定情况下，可能无法再对 TIM 模块进行

访问。

固件更新文件

固件更新文件将以压缩归档包形式提供。该归档包中包含有驱动程序包和固件文件以及自述

文件。在自述文件中，将介绍该固件版本的相关信息。

以下 TIM 模块可使用同一个归档包：

• ST7-TIM 3V.. 归档包

– TIM 3V‑IE
– TIM 3V‑IE Advanced

• ST7-TIM 4R.. 归档包

– TIM 4R‑IE
– TIM 4R‑IE Standalone

• TIM 3V‑IE DNP3 归档包

• TIM 4R‑IE DNP3 归档包

要保存压缩包，请按以下步骤操作：

1. 将压缩包复制到工程组态站的文件系统中。
在更新过程中的在线对话框内，指定该路径。
建议：
将各种模块类型固件版本的归档包复制到一个单独的目录中。

2. 将压缩包复制到工程组态站的文件系统中后，解压缩该文件。

设备和网络诊断
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参见

在线连接特殊诊断和固件加载程序 (页 4302)

为 PROFINET IO 设备指定一个 IP 地址 (S7-300, S7-400)

为 PROFINET IO 设备指定 IP 地址时的基本信息 (S7-300, S7-400)

概述 
选择 IP 地址时，具有两个基本选项：

• 自己分配 IP 地址。

• 从 DHCP 服务器获取 IP 地址。 （此选项并不针对所有 IO 设备提供。） 这种情况下，根

据所选选项，IO 设备的客户端 ID、MAC 地址或设备名称将与 DHCP 服务器进行通信。

要求

以下假设 IO 设备的 IP 地址也能通过 DHCP 服务器获得。 例如，某些 S7-300 CP 就属于这种

情况。

通过“可访问的设备”开始地址分配 (S7-300, S7-400)

要求

• 可通过 PG/PC 的相关接口访问的设备显示在项目树中（要显示这些内容，可双击项目树

中的“更新可访问设备”(Update accessible devices)，或者选择“在线”(Online) 菜单中的

“可访问设备...”(Accessible devices...) 命令）。

• 已在项目树中双击“在线访问 -> <选定的接口> -> <PROFINET IO 设备> -> 在线和诊

断”(Online access -> <Selected interface> -> <PROFINET IO device> -> Online & 
Diagnostics) 打开“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图。

自己分配 IP 地址的步骤 
要将自己指定的 IP 地址分给 IO 设备，请按以下步骤操作：

1. 打开 IO 设备的在线和诊断视图。

2. 从“功能”(Functions) 文件夹中选择“分配 IP 地址”(Assign IP address) 组。

3. 选择“使用 IP 参数”(Use IP parameters) 选项。

设备和网络诊断
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4. 输入所需的 IP 地址。

5. 输入子网掩码。

6. 如果要使用路由器，请选中“使用路由器”(Use router) 复选框并输入其 IP 地址。

7. 单击“分配 IP 地址”(Assign IP address) 按钮。

从 DHCP 服务器获取 IP 地址的步骤

要为 IO 设备分配由 DHCP 服务器指定的 IP 地址，请按以下步骤操作：

1. 打开 IO 设备的在线和诊断视图。

2. 从“功能”(Functions) 文件夹中选择“分配 IP 地址”(Assign IP address) 组。

3. 选择“从 DHCP 服务器获取 IP 地址”(Obtain IP address from a DHCP server) 选项。

4. 如果 DHCP 服务器需要使用其客户端 ID 确定目标设备，则选择“客户端 ID”(Client ID) 选项。 
在相同名称的输入域中输入客户端 ID。

说明

客户端 ID 是一个字符串， 多包含 63 个字符。 只能使用以下字符： a-z、A-Z、0-9 和 -
（连字符）

5. 或者： 如果 DHCP 服务器需要使用其 MAC 地址确定目标设备，则选择“MAC 地址”(MAC 
address) 选项

6. 或者： 如果 DHCP 服务器需要使用其设备名称确定目标设备，则选择“设备名称”(Device 
name) 选项。

说明

如果 DHCP 服务器需要使用其设备名称确定目标设备，则必须预先指定目标设备的设备

名称。

7. 单击“分配 IP 地址”(Assign IP address) 按钮。

结果

IP 地址将永久分配到 IO 设备。 即使在启动或电源故障之后也会保留。

从项目环境中开始地址分配 (S7-300, S7-400)

要求

• 存在与 PROFINET IO 设备的在线连接。

• 已从项目环境中打开 PROFINET IO 设备的在线和诊断视图。

设备和网络诊断
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步骤 
1. 打开“功能”(Functions) 文件夹及该文件夹中的“分配 IP 地址”(Assign IP address) 组。 选中

“使用 IP 参数”(Use IP parameters) 选项。

2. 单击“可访问的设备”(Accessible devices) 按钮，以确定可通过 MAC 地址进行访问的设备。 搜
索完成后，选择已知 MAC 地址的 IO 设备。

3. 单击“分配 IP 地址”(Assign IP address) 按钮。

结果

IP 地址将永久分配到 IO 设备。 即使在启动或电源故障之后也会保留。

2.6.2 连接诊断 (S7-300, S7-400)

2.6.2.1 详细连接诊断 (S7-300, S7-400)

确定 NCM 连接的连接详细信息 (S7-300, S7-400)

在何处确定 NCM 连接的连接详细信息？ 
NCM 连接的连接详细信息可在“连接详细信息”组中找到。 在巡视窗口的“诊断 > 连接信

息”区域，可找到该组。

何时填写“连接详细信息”组？

在“连接信息”选项卡的“连接详细信息”组中填写时，必须满足以下要求：

• 相关模块存在在线连接。

• 已在连接表中选择一行。

NCM 连接中“连接详细信息”组的结构

对于 NCM 连接，“连接详细信息”组由以下元素组成：

• 本地连接 ID（十六进制）

• 连接名称

• 连接状态

• 发送状态

设备和网络诊断
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• 接收状态

• 发送字节数

• 接收字节数

• “特殊诊断”按钮

单击该按钮，开始 NCM 连接诊断。

参见

启动 NCM S7 诊断 (页 4301)
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*
*.cer, 590
*.dat, 590
*.p12, 590

:
:P, 1173, 1287

“
“IP 访问保护”选项卡, 3950
“OPC 属性”(OPC Properties) 选项卡, 325
“WWW”指令, 1606, 1645

“端口参数”选项卡, 3947
“目标计算机组态”对话框, 1962
“性能”选项, 2023

3
32 位减计数器, 4089
3964(R)

发送数据, 2035
接收数据, 2035

3964(R) 程序, 2033, 2083
发送数据, 2085
接收数据, 2088
控制字符, 2034, 2083
块校验字符, 2084
优先级, 2034, 2084

3964(R) 协议 (CPU 31xC), 1041
3964R 程序

块检查字符, 2034

A
ACL, 2857
ACT_TINT, 982
Activate Firewall

SCALANCE S, 614, 616
Advanced Encryption Algorithm, 369
AES, 369
AES-128, 547
Aging

Dynamic MAC Aging, 845, 2823, 3219, 3497

AP 间阻塞
信息, 3067

ARP, 644
表, 644
诊断, 644

ASCII TSAP, 171
ASCII 代码表, 171
ASCII 驱动程序, 2070

RS232C 伴随信号, 2079, 2104
发送数据, 2070
接收缓冲区, 2078
接收数据, 2072, 2108

ASCII 协议, 2025
ASCII 协议 (CPU 31xC), 1033
AS-i 接口, 3687
ATTACH, 1180
AWP 命令, 1586, 1589, 1630, 1631
AWP 命令的语法, 1589, 1631
AWP_In_Variable, 1634
AWP_Out_Variable, 1590, 1633

B
Backup, 759, 3104
BA-Send, 4118
BA-Send 1xFC, 4118
BCC, 2034
BFP, 933, 2985, 3281, 3570
BFP 触发间隔, 933, 2985, 3281, 3570
BFP 复位定时器, 933, 2985, 3281, 3570
Brute force, 1219, 1357
Brute-force 攻击, 1219, 1357
BSR 边界, 2618
BUSY 信号, 2107

C
CA 证书, 444, 447, 450, 705, 3338
CA 组证书, 450
CER, 401
CLP, 3438

保存组态, 3156
格式化, 3156

Cookie, 1594, 1635
CoS, 2795

队列 (Queue), 2794
CoS（Class of Service，服务类别）, 692, 2578, 3016, 
3319
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Count (8 DI NAMUR), 4087
CP

点对点连接, 2056
具有独立的 MPI 地址, 1546
作为智能从站, 3610

C-PLUG, 804
保存组态, 805, 2774
格式化, 805, 2774

CPU
参数, 974
插入信号板, 49
从硬件目录中选择, 47
登录获取报警, 4303
读出诊断缓冲区, 4224
切换操作模式, 4230
属性, 1182
所有存储器的使用率, 4219, 4221
通信连接数量, 214
未指定的连接资源, 4297
显示当前 LED 状态, 4219
指定和预留连接, 4297
作为智能从站, 3611

CPU 1516-3 PN/DP, 1327
CPU 1518-4 PN/DP, 1327
CPU RUN, 2054, 2197
CPU STOP, 2054, 2197
CPU 报警 - OPC 服务器, 1990
CPU 存储器复位, 950
CPU 的热启动, 2197
CPU 固件, 1265
CPU 寄存器, 1051
CPU 控制面板

显示区域, 4219, 4296
CPU 暖启动, 2197
CPU 属性, 1184, 1304
CPU 显示器, (请参见显示器)
CPU 硬件故障 OB (OB 84)（S7-300、S7-400）, 1096
CRC, 2040, 2120
CRL, 401
CRT, 401
CTS, 2011
Cu10 传感器, 4136

D
D_ACT_DP, 1554, 3794
D_ACT_DP（激活和禁用 IO 设备）, 3797
DCD, 2011
DCP Discovery, 824, 2777, 3160, 3443
DCP 服务器, 753, 2690, 3094, 3229, 3390
DER, 401
DES, 547

DHCP
服务器组态, 629
客户端, 812, 2719, 3121, 3456

DHCP 服务器, 630
DHCPv6

PD 子客户端, 2731
客户端, 2730
前 代理, 2730, 2731

DHCPv6 中继代理
常规设置, 2939

DLE, 2034
DM 370 占位, 1658
DMX512, 2032
DNA, 2606
DNA 冗余, 2607
DNS 客户端, 2696, 3102
DNS 域, 2697, 3103
DP 标准从站, 
DP 从站

DP 主站显示, 3583, 3662
SYNC/FREEZE 组, 3591
插槽规则, 3575, 3587, 3665
从 DP 主站系统断开, 3587, 3666
带预处理, (请参见智能从站)
地址, 3636
分配 DP 主站系统, 3588, 3666
类型, 3586, 3665
联网, 3589, 3667
设置等时同步模式, 3651
数据交换, 3577, 3658
添加到 DP 主站系统, 3587, 3665
硬件目录, 3575, 3657
智能, (请参见智能从站)
组态, 3574, 3577, 3588, 3658, 3667
作为智能从站, 3612

DP 从站的类型, 3586, 3665
DP 接口, 3582, 3661, 4294

地址, 3634
切换, 3585

DP 主站, 4082
DP 从站上的显示, 3583, 3662
DP 接口, 3582, 3661
DPV1 功能, 3628
断开与 DP 主站系统的连接, 3585, 3664
设备和模块, 3581, 3660
添加 DP 主站系统, 3585, 3664

DP 主站系统
编辑属性, 3586, 3664
创建, 3574, 3581, 3589, 3657, 3660, 3667
断开 DP 从站, 3587, 3666
断开与子网的连接, 3584, 3663
多个, 3577
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高亮显示, 3584, 3663
建立, 3620
节点断开连接, 3584, 3663
添加 DP 从站, 3587, 3665

DP/DP 耦合器, 3576, 3658
DPRD_DAT, 1554
DPSYC_FR, 1554
DPV0/DPV1, 3627
DPV1, 985

插槽模型, 3634
分析诊断信息, 3632
分析中断信息, 3632
用于中断的 OB, 3629
组态 ET 200S, 3601, 3679

DPV1 模式时的插槽模型, 3634
DPWR_DAT, 1554
DP 循环

DP 周期的恒定总线周期时间, 3639
DSCP, 2795
DSL

概述, 3372
DSR, 2011
DST

夏令时, 781, 782, 2741, 2743, 3140, 3141, 3421, 
3422

DTR, 2011
DxB, (请参见“直接数据交换”)

E
ERPC 变量, 3957
ET 200AL, 4079, 4109, 4149
ET 200eco, 4079
ET 200eco PN, 4079, 4096
ET 200iSP, 4077
ET 200iSP 分布式 I/O 站

定义, 4082
ET 200L, 4077
ET 200M, 3653, 4077, 4177

插槽规则, 3575
定义, 4176

ET 200MP, 4077, 4162
脉宽调制, 4174

ET 200pro, 4079
ET 200R, 4079
ET 200S, 3653, 4077

DPV1 模式, 3601, 3679
参比端, 3671
插槽规则, 3592, 3671
基准结, 3593
选件处理, 3597, 3600, 3675, 3678

ET 200S 1SI, 2056

ET 200S COMPACT, 4077
ET 200SP, 4077, 4102, 4109

应用领域, 4102
ET 200AL, 4118

应用领域, 4146
组态示例, 4147

ET 200AL 的组态控制, 4152
ET 200M 分布式 IO 设备, 4176
ET 200MP 的组态控制, 4164
ET 200pro 的组态控制, 4187
ET 200SP, 4118
ET 200SP 的组态控制, 4104
ET 200SP 和 ET 200AL 混合模式, 4118, 4149
ET-Connection, 4118
ET-Connection 机架, 4118
EtherNet/IP

DLR 状态, 2770
管理器, 2770
环网端口状态, 2770

ETX, 2034
ExtendedKeyUsage, 1225, 1363

F
F-CPU, 50
FDL 连接

未指定, 327
有广播, 327
有组播, 329
自由第 2 层访问, 327

FETCH 帧, 2092
FETCH/WRITE, 1218, 1355
FETCH/WRITE 服务

ISO 传输的组态, 319
FETCH_RK, 2059
FM

具有独立的 MPI 地址, 1546
FREEZE, 3592
FTP, 457, 459, 1218, 1355
FTP 组态, 3958

文件分配表, 3958

G
GDS, 1731, 1736
Get_Features, 2005, 2049
GMRP, 2864
GSD 文件

GSD 修订版 (PROFIBUS), 3623, 3680
安装, 3624, 3681
删除, 3625, 3682
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删除未使用的 GSD 数据, 3626, 3683, 3741
为智能设备创建, 3837
组态设备 (PROFIBUS), 3627, 3684

GSD 文件 (PROFINET), 3738
安装, 3739
导出, 3782
更改修订版本, 3741
删除, 3740

GSDML, (请参见 GSD 文件 (PROFINET))

H
Handshake Protocol, 370
HART, 4084
HART 变量

结构, 4081
组态, 4080

HMI 连接, 174, 1218, 1355
HOLD, 949
HSC, 1195
HTML5, 1617
HTTP, 496

端口, 2689, 3093
服务器, 752, 2689, 3093, 3389
加载/保存, 2704, 3107, 3397

HTTPS, 615, 990, 1575, 1622, 1623
端口, 2690, 3093
服务器, 752, 2689, 3093, 3389

HW ID, (参见硬件标识符)
参见硬件标识符, 1547

I
I 从站（智能 DP 从站）

诊断, 3614
中断行为, 3614

I 地址, 1547, 1548
I&M 数据

下载到 PROFINET IO 设备, 4254
I/O

直接访问, 1053, 1173, 1287
I/O 地址, 1173, 1287, 1546, 1547, 1548
I/O 地址分配, 971
I/O 访问错误, 962, 1171
I/O 访问错误 (S7-1500), 1409
I/O 访问错误 OB (S7-1500), 1409
I/O 访问错误 OB（S7-300、S7-400）, 1126
I/O 输出, 1168
I/O 输入, 1168
I/O 数据区

参数数据, 969

访问, 968
模块的数据记录, 969
用户数据, 968
诊断数据, 969

I/O 通信, 3700
ICMP, 504, 690, 3326
IE/AS-i Link PN IO, 3687
IE/PB Link, 3731
IEC V2.2, 1332
IEC V2.3, 1332
IEEE 802.11n, 3018, 3187

MIMO, 3019
防护间隔, 3021
空间多路复用, 3020
通道联结, 3020
帧聚合, 3020
大比合并, 3019

IEEE 802.1X, 892
IEEE 802.3, 467
IEEE 变量, 4083
IEEE 兼容的 LLDP, 1332
iFeatures

iREF, 3027
IGMP, 2860
IGMP 查询器, 2861
IGMP 加入请求, 2617
IKE 设置, 553
IO 控制器

IO 设备中的显示, 3710
PN 接口, 3709
设备和模块, 3709

IO 路由, 3749
IO 设备

IO 控制器的显示, 3710
更新时间, 3719
看门狗时间, 3721
联网, 3716

IO 设备的帧大小, 3948
IO 设备启动, 3797
IO 设备用户数据的大小, 3948
IO 系统, 3712, 3851, 3854, 3857, 3862, 3864, 3865, 
3872, 3873

创建, 3716
IO 系统的组态控制, 1692, 3850, 3862, 3876
IO-Link, 3913
IP Address

组态, 3507
IP 参数, 4213
IP 地址, 85, 88, 3690, (请参见显示器)

PROFINET, 3742
组态, 865

IP 地址、子网掩码和网关地址的取值范围, 3944
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IP 地址参数, 3692, 3703
IP 地址参数的保持性, 3703
IP 访问保护, 258, 3949, 3952

IP 访问控制列表, 3951
IP 访问控制列表, 457
IP 规则集, 470
IP 数据包过滤规则, 504
IP 映射, 3079
IP 转发, 92
IP 子网, 88
IP 子网地址, 1327
IP-ACL（IP 访问控制列表）, 3950
iPad, 1617
iPCF

PROFINET 通信, 3023
工作原理, 3023
限制, 3025
组态, 3087, 3089, 3288

iPCF-HT
工作原理, 3023
组态, 3291

iPCF-MC
PROFINET 通信, 3023

iPRP
信息, 3091
组态, 3296

IPsec VPN
NETMAP, 704, 3335
源 NAT, 704, 3335

IPsec 方法, 706, 3339
IPsec 设置, 554
IPv4

OSPF, 2610
VRRP, 2609
VRRPv3, 2610, 3352

IPv4 地址, 514
IPv4 路由

MSDP 缓存, 2670
NAT 转换, 2666
PIM BSR, 2670
PIM RP, 2669
PIM 接口, 2667
PIM 邻居, 2668
PIM 路由, 2668
路由表, 731, 3364

IPv6
FETCH/WRITE, 4197
FTP 服务器, 4197
FTP 客户端, 4197
OSPFv3, 2614
SNMP, 4197
VRRPv3, 2610

表示法, 2571, 3013, 3315, 4196
电子邮件, 4197
与 CP 1543-1 配合使用, 4197

IPv6 地址, 514
IPv6 路由

OSPFv3 AS-Scope LSDB, 2676, 2677
OSPFv3 Link-Scope LSDB, 2679
OSPFv3 接口, 2672
OSPFv3 邻居, 2673
OSPFv3 虚拟邻居, 2675
静态路由, 2934
路由表, 732, 2671, 2679, 3059, 3365
默认路由, 3100, 3245

IQ 传感, 4180
iREF, 3027

组态, 3298
IRT, 3756

设置建议, 3734
IRT（等时同步实时以太网）, 3751, 3755, 3759
ISAKMP, 573
ISO 协议, 633
ISO-on-TCP

TSAP, 169
特征, 148

J
jQuery, 1617

K
KEY-PLUG, 2772, 2775

iFeatures, 806, 3157, 3440
格式化, 805, 2774

KeyUsage, 1225, 1363

L
L+ 短路, 4125
LACP, 2848
LDB 组态, 1959
LED 状态, 4296
LLDP, 457, 459, 729, 2656, 3061, 3363, 3729
LLDP（Link Layer Discovery Protocol，链路层发现协
议）, 3728
LLDP（请参见“链路层发现协议”）, 1332
LookAhead OB, 1418
LSAP 组态, 1957
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M
MAC 服务, 499
MAC 规则集, 470
MAC 数据包过滤规则, 511
Main 函数 (S7-1500), 1384
MC 插补器 OB, 1259, 1415
MC 伺服 OB, 1257, 1411
MC 伺服电机

分配参数, 1264, 1412
MC 预插补器 OB, 1416
MC-LookAhead OB, 1418
MC-PostServo OB, 1258, 1414
MC-PreServo OB, 1258, 1413
MC-Transformation-OB, 1416
MD5, 547
MIB, 457
MLD, 2866
MMC 卡, 951
MODB_341, 2060
MODB_441, 2060
Modbus

RS232 信号, 2021
异常代码, 2040
帧结束, 2040

Modbus 通信, 2038
Modbus 指令, 2051
Modbus_Comm_Load, 2005, 2051
Modbus_Master, 2005, 2051
Modbus_Slave, 2005, 2051
MPI

地址分配, 1546
MPI 接口, 4293
MPI/DP 接口, 4293
MRP, 3806
MRP 互连, 2647

工作原理, 2601
拓扑, 2601

MRP 域, 3814, 4216
MRP 域属性, 4216
MRP（介质冗余协议）, 3804
MSDP, 2618, 2928

对等, 2929
MSDP 缓存, 2670
MSI, 1289
MSI 子模块, 1290
MSI（模块内部共享输入）, 1290
MSI/MSO, 3845
MSO, 1289
MSTP, 2841, 3226

N
NAK, 2034
NAPT, 3023

组态, 868, 2883, 3239, 3241, 3510
NAT, 3022

1:1 NAT, 872, 3514
NAPT, 703, 3334
NAT 穿越, 709, 3342
NETMAP, 704, 3335
地址伪装, 703, 3334
源 NAT, 704, 3335
组态, 867, 2880, 2882, 2883, 3236, 3239, 3510, 
3524

NAT 穿越, 709, 3342
NAT 转换, 2666
NAT/NAPT

路由, 522
NCM 连接

连接详细信息, 4310
Negotiation, 830, 3474
NTP, 858, 2859

服务器, 790, 2752, 3431
NTP (secure), 540
NTP 服务器, 540

O
OB

概述, 1174, 1296
事件和 OB, 1174, 1296
事件源, 1298

OB 1, 1061, 1242
OB 1 PI（OB 1 过程映像）, 1052
OB 10 到 OB 17（S7-300、S7-400）, 1062
OB 100

OB 101 和 OB 102（S7-300、S7-400）, 1116
OB 121（S7-300、S7-400）, 1122
OB 122（S7-300、S7-400）, 1126
OB 20 到 OB 23（S7-300、S7-400）, 1066
OB 30 到 OB 38（S7-300、S7-400）, 1067
OB 40 到 OB 47（S7-300、S7-400）, 1070
OB 61 至 OB 64, 3643
OB 61（S7-300、S7-400）, 1080
OB 62（S7-300、S7-400）, 1080
OB 63（S7-300、S7-400）, 1080
OB 64（S7-300、S7-400）, 1080
OB 80, 1252
OB 80（S7-300、S7-400）, 1081
OB 81（S7-300、S7-400）, 1085
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OB 82, 1253
OB 82（S7-300、S7-400）, 1088
OB 83, 1254
OB 83（S7-300、S7-400）, 1091
OB 84（S7-300、S7-400）, 1096
OB 85, 962
OB 85（S7-300、S7-400）, 1098
OB 86（S7-300、S7-400）, 1103
OB 87（S7-300、S7-400）, 1111
OB 88（S7-300、S7-400）, 1113
OB 启动事件, 1296
OB 启动信息, 1383
OB 优先级, 1298
OPC UA

DB 变量, 1812
GDS, 1731, 1736
NodeId, 1712
OpenSSL, 1725
PLC 变量, 1812
X.509 证书, 1724
安全连接, 1728
安全设置, 1800
安全通道, 1728
标识符, 1713
层模型, 1729
端点, 1800
方法调用, 1792
简介, 1709
命名空间, 1712
签名和加密, 1722
信息安全机制, 1719
证书生成器, 1724

OPC UA 方法调用, 1792
OPC UA 服务器, 1987

TCP 端口, 1827, 1829
XML 导出文件, 1821
安全设置, 1836
采样时间间隔, 1830
地址空间, 1714
订阅, 1828
读写权限, 1812
发布时间间隔, 1830
基本知识, 1798
认证, 1840
生成服务器证书, 1831
调试, 1771, 1823
性能, 1820
性能提升, 1820
寻址, 1773, 1774, 1825
应用程序名称, 1772, 1824
运行系统许可证, 1774, 1825, 1845
自定义服务器证书, 1838

OPC UA 客户端, 1987
基本知识, 1715
认证, 1932
证书, 1929

OPC UA 冗余, 1987
OPC 服务器

插槽规则, 1946
用作 SMTP 服务器, 333

OPC 服务器 - PLC 报警, 1990
OPC 服务器的连接组态, 255
OPC 服务器功能

2 类 DP 主站, 1959
数据记录功能, 1959

OPC 属性, 296, 303, 309
OPC 组态, 1958
Open User Communication

TCON_FDL, 162
TCON_IP_V4_SEC, 155

OpenSSL, 1725
OSPF

OSPFv2 LSDB（信息）, 2664
OSPFv2 接口, 2660
OSPFv2 邻居, 2661
OSPFv2 虚拟邻居, 2663
接口, 2912
链路状态广播, 2610
路由器, 2610
路由器状态, 2610
区域, 2610, 2910
区域范围, 2911
虚拟链路, 2916

OSPF (IPv6)
OSPFv3 AS-Scope LSDB, 2676, 2677
OSPFv3 Link-Scope LSDB, 2679
OSPFv3 接口, 2672, 2951
OSPFv3 邻居, 2673
OSPFv3 虚拟邻居, 2675
区域, 2949
区域范围, 2950
虚拟链路, 2953

OSPFv2
组态, 2908

OSPFv3
组态, 2947

OUC, (请参见“开放式用户通信”)

P
P_PRINT, 2058
P_PRINT341, 2058
P_RCV, 2058
P_RCV_RK, 2058
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P_RESET, 2058
P_SEND, 2058
P_SND_RK, 2058
P12, 401
P3964_Config, 2005
PC CP, 433
PC 站

OPC 组态, 1948, 1957, 1958
XDB 组态, 1965
插槽规则, 1946
插入子模块, 1947
插入组件, 1946
连接, 254

PEM, 401
PIM

RP 候选项, 2927
RP 静态, 2926
接口, 2925
协议, 2924

PIM BSR, 2670
PIM 接口, 2667
PIM 邻居, 2668
Ping, 823, 2776, 3158, 3442
PIP, (请参见过程映像分区)
Pip（数据类型）, 1561
PLC 变量, 1590, 1593, 1632, 1633, 1634
PLUG, 2775, 3155, 3438

C-PLUG, 804, (C-PLUG)
KEY-PLUG, 806, 3157, 3440, (KEY-PLUG)

PN/PN 耦合器
编组, 3911
连接以太网子网, 3911

PoE
计划, 2784

Port_Config, 2005, 2049
PostServo OB, 1258, 1414
PPP

概述, 832
组态, 833

PreServo OB, 1258, 1413
Private Key, 364
ProDiag OB, 1410
ProDiag 组织块, 1410
PROFIBUS, 107, 3640

DPV0/DPV1, 3627
不同功能, 3629
处于 DPV1 模式的 ET 200S, 3601, 3679
建立 DP 主站系统, 3620
连接 PROFINET, 3687
切换 DP 接口, 3585
通信连接数量, 214
直接数据交换, 3617

PROFIBUS DP, 3589, 3667
PROFIBUS DPV1, 985
PROFIBUS 电缆组态

光环网, 109
PROFIBUS 配置文件, 107

对传输率的影响, 107
配置文件的含义, 107
同一子网上的不同配置文件, 107

PROFIBUS 网络的网络组态规则
分配设备地址, 103, 110

PROFIBUS DP, 3582, 3661
PROFIdrive 模式, 1959
PROFIenergy, 3686, 3824, 3825
PROFINET, 88, 633, 1332, 2573, 3021, 3153, 3746, 
3751, 3755, 3788, 3814

IP 地址, 3742
介质冗余, 3804
连接 PROFIBUS, 3687
设备编号, 3743
设备更换无需可交换介质, 3729
设备名称, 3743
使用 IRT 进行优化, 3734
使用 RT 优化, 3732
通信连接数量, 214
诊断, 3750
指定设备名称, 3700

PROFINET IO, 2573, 3021, 3685, 3686, 3690, 3692, 
3709, 3716, 3772

端口选项, 3723
PROFINET IO 控制器的自动模式, 1948
PROFINET IO 设备

在对话框中指定名称, 4249
在在线和诊断视图中指定名称, 4248
指定名称, 4247

PROFINET IO 系统, 3712
创建, 3708
高亮显示, 3711

PROFINET IRT, 3759
PROFINET RT 等级, 3686
PROFINET 接口, 1184, 1304, 1327, 3703, 4212, 
4294
PROFINET 接口参数

重置, 4305
PROFINET 设备名称, 3698, 3861, (请参见显示器)
PTC 电阻, 4136
PtP 指令, 2049
Public Key, 364
PUT / GET, 1218, 1355
PUT 帧, 2092
PUT/GET 指令的连接参数, 200
PUT/GET 指令的连接参数分配, 201
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PWM
ET 200MP, 4174

Q
Q 地址, 1547, 1548
QI（质量信息）, (请参见值状态)
QoS, 2796
QoS 信任, 692, 2578, 3016, 3319

R
R, 107
RADIUS, 890, 2968, 3258, 3537
RCV_PTP, 2058, 2059
RDREC, 1554
Receive_Config, 2005, 2049
Receive_P2P, 2005, 2049
Receive_Reset, 2005, 2049
Record Protocol, 370
RECV_440, 2059
RES_RCVB, 2058, 2059
RES_RECV, 2059
RFC 5280, 364
RI, 2011
RIP

RIPv2 统计信息, 2666
RIPng

RIPng 统计信息, 2679
接口, 2955
组态, 2954

RIPv2
接口, 2920
组态, 2919

RK 512 协议 (CPU 31xC), 1046
RMON

历史, 2872
统计信息, 2872

RS232 伴随信号
自动使用, 2021

RS232 模式, 2009
RS232 信号, 2009
RS-232/PIP 多主站编程电缆, 1205
RS232C 伴随信号, 2079

自动使用, 2080
RS422 模式, 2013
RS422 信号, 2013, 2016
RS485 模式, 2016
RSTP, 847, 3498

RSTP+
特性, 2584
拓扑, 2584

RT 等级, 3686
RTS, 2011
RUN, 947, 949, 1163, 1273

S
S_MODB, 2060
S_RCV, 2060
S_RTS, 2060
S_SEND, 2060, 2132
S_USSI, 2060
S_USSR, 2060
S_USST, 2060
S_V24, 2060
S_VSET, 2060
S_VSTAT, 2060
S_XON, 2060
S7 CPU

操作数区域, 959, 1168
存储区, 954
工作存储器, 1168
装载存储器, 1167

S7 连接, 184
TSAP, 195, 289

S7 路由
连接资源, 222

S7 通信, 222
S7-1500

电源段, 1661
定义, 1660
属性, 1660
应用领域, 1660

S7-1500 的 大组态, 1662
S7-300

插槽规则, 1658
S7-300/400 PROFIBUS CP 通过 CP 5612/CP 5622 下载
固件, 1956
S7-400

插槽规则, 1659
S7-400 CPU

存储器类型, 957
S7-400 的存储区, 957
S7-CP, 433
S7-PCT, 3914
SALRM, 3606
SCALANCE S, 433
SD 卡, (参见“存储卡”)
Secure Socket Layer, 370
SELECT/SET 按钮, 3433
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SEND 帧, 2092, 2096
SEND/PUT 消息帧, 2092, 2093, 2096
SEND_440, 2059
Send_Config, 2005, 2049
Send_P2P, 2005, 2049
SEND_PTP, 2058
SEND_RK, 2059
SERVE_RK, 2059
SET 按钮, 793
Set_Features, 2005, 2049
Severity, 521
SFP 诊断, 807, 2787
SFTP

加载/保存, 762, 2709, 3111, 3401
SHA 算法, 774, 2736, 3128, 3135, 3416
SHA1, 547
SHDSL

概述, 3370, 3484
接口, 3485

SiClock, 501
Signal_Get, 2005, 2049
Signal_Set, 2005, 2049
SIM

接口, 3476
SIMATIC ET 200AL, 4118, 4145, 4149
SIMATIC 存储卡, 1280

格式化, 4242
SIMATIC-ACC, 195, 289
SINAMICS

数字量输入/输出, 1466
SINEC PNI Basic, 3229
SMS

t, 3451
发送, 3448
接收, 3449

SMS 文本 (TCON_Phone), 161
SMTP

客户端, 753, 2690, 3094, 3390
SNAT

组态, 870, 3512
SNMP, 457, 693, 754, 772, 773, 2574, 2691, 2732, 
2736, 3031, 3095, 3128, 3131, 3135, 3322, 3391, 
3412, 3416, 3966

SNMP 陷阱, 3127
SNMPv1, 693, 2574, 3031, 3322
SNMPv2c, 693, 2574, 3031, 3322
SNMPv3, 693, 2574, 3031, 3322
概述, 728, 2682, 3062, 3363
用户, 777, 2734, 3129, 3133, 3414
组, 773, 776, 2735, 2736, 3128, 3134, 3135, 
3415, 3416

SNMPv1, 547

SNMPv3, 547
视图, 775, 2737, 3136, 3417
组, 776, 2735, 3134, 3415

SOFTNET 安全客户端, 433
创建组态文件, 590
使用, 589
数据库, 590
在项目中组态, 590

SSH
端口, 2688, 3092
服务器, 751, 2688, 3092, 3388

SSH 服务器, 2688
SSL, 370
STARTUP, 940

STARTUP 操作, 944, 1161, 1271
保持性, 943
不带备用电池的自动启动（暖启动）, 941
功能, 1159, 1269
暖启动, 941, 1160, 1270
取消, 945
手动启动（暖启动）, 941
自动启动（暖启动）, 941

STARTUP 模式, 1510
Station_Info, 1554
STEP 7, 3229
STOP, 939, 947, 1164, 1273, 1274
STOP 模式, 1512
STX, 2034
SYNC, 3591
SYNC/FREEZE 控制命令, 3591
SYNC_PI, 985
SYNC_PO, 985
Syslog

客户端, 753, 3094, 3390
Syslog Client, 2690
Syslog 服务器, 577
Syslog 客户端, 795, 2755, 3149, 3434

T
T_DC, 1381
Tablet, 1617
TCI（Tool Calling Interface，工具调用接口）, 3912
TCON_FDL, 162
TCON_IP_RFC, 160
TCON_IP_v4, 152
TCON_IP_V4_SEC, 155
TCON_Param, 149
TCON_QDN, 157
TCON_QDN_SEC, 158
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TCP, 496
端口号, 166
特征, 147

TDP（系统周期）, 3641
Telnet

端口, 2688
服务器, 751, 2688, 3092, 3388

TFTP
加载/保存, 759, 2707, 3109, 3399

Ti, 1381
Ti 的作用

等时同步模式, 3763
Ti（读取输入数据时间）, 3641, 3769
Ti（读入输入数据时间）, 3653
Ti/To 重叠

工作原理, 3653
规则, 3656
设置, 3655
要求, 3653

TLS, 370
TM, 3749
To 的作用

等时同步模式, 3764
To（读取输出数据时间）, 3641
To（读入输出数据时间）, 3653
To（输出数据的输出时间）, 3769
Transport Layer Security, 370
TSAP

ASCII 代码表, 171
结构, 169, 195, 289

TSAP 分配
示例, 172

U
UA 冗余服务器, 1984
UART 数据传输, 1200
UDP, 496, 504, 540

端口号, 166
特征, 148

UDP 连接/FDL 连接
未指定, 282

Universal, 2023
USS 通信, 2045
USS 协议

数据块的一般结构:参数区 (PKW), 2046
数据块的一般结构:过程数据区 (PZD), 2046
网络数据块的一般结构:参数区 (PKW), 2194
网络数据块的一般结构:过程数据区 (PZD), 2194

USS 指令, 2053
USS 主站

USS 协议, 2045, 2193

USS 协议: 网络数据块, 2194
USS 协议:数据传输步骤, 2046, 2193
USS 协议:数据加密, 2046, 2193
USS 协议:数据域, 2046
USS 协议:消息帧结构, 2193
USS 协议:帧结构, 2045
功能概述, 2047, 2194
函数调用的顺序, 2195

USS_Drive_Control, 2005, 2053
USS_Port_Scan, 2005, 2053
USS_Read_Param, 2006, 2053
USS_Write_Param, 2006, 2053

V
V24_SET, 2058
V24_SET_340, 2058
V24_SET_441, 2059
V24_STAT, 2058
V24_STAT_340, 2058
V24_STAT_441, 2059
VLAN, 690, 2576, 3015, 3317

Priority, 2810, 3218, 3492
VLAN ID, 693, 2579, 3017, 3320
VLAN 标记, 691, 2577, 3015, 3318
端口 VID, 841, 2810, 3218, 3492
日, 841, 2810, 3218, 3492
优先级, 841

VLAN 标记, 552
VLAN 操作, 552
VPN 连接

OpenVPN 客户端状态, 748, 3376
状态, 733, 3374

VPN 组, 548
VPN 组的属性, 553
VRRP

VRRP 路由器, 2609
VRRP 统计信息, 2639
VRRPv3 地址概述 (IPv4), 876, 2906, 3519
VRRPv3 地址概述 (IPv6), 2945
VRRPv3 地址组态 (IPv4), 877, 2906, 3520
VRRPv3 地址组态 (IPv6), 2946
VRRPv3 路由器 (IPv4), 873, 2902, 2942, 3516
VRRPv3 组态 (IPv4), 875, 2904, 3518
VRRPv3 组态 (IPv6), 2944
备用路由器, 2609
地址总览, 2899
接口跟踪, 2900, 2907, 2946
路由器, 2896
虚拟路由器, 2609
主路由器, 2609
组态, 2898
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VRRPv3
VRRPv3 路由器, 3352
VRRPv3 统计信息, 738, 2641, 3381
备用路由器, 3352
接口跟踪, 878, 3520
虚拟路由器, 3352
主路由器, 3352

VXLAN, 749, 3387

W
WAN IP 地址

指定, 573
WDS, 3193
Web Control DB, 1607, 1646
Web 访问, 1573, 1574
Web 服务器, 990, 1320, 1567, 1578, 1581, 1586, 
1604, 1613, 1617, 1618, 1620, 1626, 1630, 1642, 
1643, (参见“Web 服务器”), (请参见“Web 服务器”)

HTTPS, 1575, 1622, 1623
PLC 变量名的规则, 1589, 1631
管理访问, 1574
结构, 1601, 1602
枚举, 1598, 1639
片段, 1602, 1640
启用, 1574, 1575, 1621
数组, 1599, 1602
消息的显示类别, 1581
用户管理, 1578
用户自定义的 Web 页面, 1581, 1626
证书, 1580

Web 服务器 - Web 页面
监控表, 1580

Web 服务器的区域语言, 1320, 1578
Web 数据块, 1604, 1642, 1643
Web 应用, 1581, 1626
Web 诊断, 3965
WLAN 统计信息

错误数据帧, 3082
已发送数据帧, 3085
已接收数据帧, 3086

WRREC, 1554
WWW（指令）, 1606, 1645

X
X.509, 364
X27 (RS 485) 接口, 2017
X27 (RS422) 接口, 2014
X27 (RS422/485) 接口, 2113
XDB 组态, 1965

XON/XOFF, 2019

安

安全模块, 434
安全设置, 773, 1221, 1360, 2736, 3128, 3135, 3416

角色和权限, 399
安全事件, 586, 1218, 1219, 1356, 1357
安全通信, 364
安全性（Web 服务器）, 1571
安全组态工具

组态视图, 435

按

按钮, 793, 3433

拔

拔出/插入中断 (ET 200M), 4177
拔出/插入中断 OB, 1254

版

版本概述, 1265

半

半双工操作, 2006
半双工模式, 2062

伴

伴随信号, 2003
伴随信号的自动操作, 2021

保

保持存储器, 956
保持连接帧, 3936
保持特性, 979
保持性, 1170, 1284
保持性存储器, 1280
保持性地址区

装载存储器，工作存储器，系统存储器, 956
保存消息文本, 2104
保护等级, 995, 1213, 1214, 1346, 1351
保护原理, 1215, 1218, 1347, 1355, 1359
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报

报告系统错误, 1575, (参见“报告系统错误”), (参见系统
诊断)

已创建的错误 OB, 4280
报警

登录从 CPU 接收, 4303
报警设置, 1304
报警显示, 3927
“活动报警”视图, 3927
“活动报警”视图中报警的布局, 3927
导出归档, 3929
归档视图, 3928
归档视图中报警的布局, 3928
接收报警, 3930
清除所有报警归档, 3929
确认报警, 3931
使用键盘, 3933

暴

暴力破解预防, 933, 2985, 3281, 3570

备

备用, 959
备用模块

替换值, 3598, 3676
备用冗余, 2590

背

背景 OB (OB 90) （S7-300、S7-400）, 1115

本

本地访问保护, 1359
本地记录, 577
本地时间, 1184, 1304
本地数据堆栈, 963
本地用户, 885, 2959, 3531

比

比较编辑器
设备比较, 74

边

边界, 3728

编

编程
Modbus, 2050
PtP, 2047
USS, 2052

编程错误 (S7-1500), 1405
编程错误 OB (S7-1500), 1405
编程错误 OB（S7-300、S7-400）, 1122
编辑网络连接

从网络中断开, 84
复制子网, 84
复制子网和设备, 85

变

变换 OB, 1416
变量, 3957
变量表

Web 服务器, 1573
变量名

Web 服务器 (PLC), 1590, 1632

标

标准 OB 事件, 1129
标准从站, 3627, 3684
标准机器项目, 1692, 3850, 3851, 3854, 3857, 3861, 
3864, 3865, 3872, 3873
标准路由器, 625
标准模式, 706, 3339
标准设备, 3738
标准用户事件, 1144

布

布线规定 (PROFINET), 3727

采

采样率（高速模拟量模块）, 4135
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参

参比端, 3672, 4085, 4100
参考通道, 4126
参考通道错误, 4169
参考温度, 4126, 4129
参数

适用于 CPU, 1184
参数 (CPU), 1304
参数分配

DI 工作模式, 1439
DQ 工作模式, 1441
PWM 工作模式, 1458
定时器 DI 工作模式, 1442
定时器 DQ 工作模式, 1446
过采样 DI 工作模式, 1453
过采样 DQ, 1455
事件/周期测量工作模式, 1457
数字量输入/输出, 1438
硬件, 26

参数分配参数
硬件, 43

参数数据, 969

操

操作模式
HOLD, 949
RUN, 949, 1163, 1273
STARTUP, 1159, 1269
STOP, 939, 1164, 1273, 1274
概述, 937
简介, 1157, 1267
优先级, 939
运行时事件, 1138
转换, 938, 1134, 1158, 1268

操作模式 RUN, 1513
操作数区域, 959, 1168

显示, 4294
操作特性

模块参数, 972
默认设置, 972
启用系统存储器, 1210, 1342
使用定时器和计数器, 968
使用日时钟功能, 986, 1194
使用时间功能, 1340
使用时钟存储器, 989, 1211, 1343
调整和装载参数, 972

操作员
接口, 3479

操作原理
直接数据交换, 3616

测

测量窗口（GATE）, 4096
测量范围, 4139
测试模式, 997

插

插拔以太网 PC CP, 1947
插补器 OB, 1259, 1415, 1416
插槽

DPV1 模式时的插槽模型, 3634
DPV1 模式时的用户数据, 3634
插槽模型, 3634
机架, 51
选择, 52

插槽规则, 53
DP 从站, 3575, 3587, 3665
DPV1, 3634
ET 200M, 3575
ET 200S, 3592, 3671
OPC 服务器, 1946
PC 站, 1946
S7-1500, 1661
S7-300, 1658
S7-400, 1659

插入/取出 USB 网络适配器, 1947
插入子模块

PC 站, 1947
插入组件

PC 站, 1946

常

常见问题与解答
下载证书, 1576
用户页面作为起始页面, 1588

常量语法, 1054

程

程序
循环（S7-300、S7-400）, 1061

程序卡, 1165
程序信息, 1282
程序循环 OB

说明, 1242
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程序执行, 1515
循环, 1242

程序执行错误 OB (OB 85) （S7-300、
S7-400）, 1098

出

出厂设置
复位为, 4241
重置为, 4236, 4238

初

初始化, 2197
初始化（用户自定义的 Web 页面）, 1583, 1628

处

处理中止 OB (OB 88) （S7-300、S7-400）, 1113

传

传输安全性, 2007
Modbus 和 USS, 2008
使用 3964(R), 2008
使用自由口, 2007

传输介质/双工, 3723
传输模块映射, 3749
传输完整性, 2066

使用 ASCII 驱动程序, 2068
使用 RK512, 2069

传送卡, 1165, (参见“存储卡”)
传送卡；请参见传送卡, 1165
传送区, 3613, 3614, 3825
传送区域, 3634

串

串行数据传输, 2006

创

创建路由, 625

从

从 DPV0 更改为 DPV1, 3631
从站, 2114

存

存储卡, 953, 1165, 1275, 1280, (参见“存储卡”)
格式化, 4242

存储器, 1280, 1284
从 RAM 复制到 ROM, 4304
命令区域, 4304
压缩, 4304

存储器大小, 959
存储器复位, 950, 1164, 1274, 1284

执行, 4231
存储器双字 (MD), 1168
存储器位 (M), 1168
存储器预留区域, 1287
存储器字 (MW), 1168
存储器字节 (MB), 1168
存储区

PI 和 PQ, 1053
保持性存储区, 1170
分配, 954
工作存储器, 955, 1168
计算依据, 958
输入与输出, 1052
系统存储器, 955
装载存储器, 955, 1167

错

错误状态, 726, 2635, 3049, 3360

打

打开日志文件
安全事件, 586
数据包过滤事件, 587
系统事件, 586

打开西门子工业在线支持网站, 37
打印

打印设备视图, 37
打印网络视图, 37

打印机驱动程序
BUSY 信号, 2107
变量, 2104
格式字符串, 2105
软件握手, 2107
示例, 2105
握手程序, 2107
消息文本, 2104
消息文本输出, 2106
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代

代理 ARP, 644
代理设备, 3920, 3923
代码块, 1280

带

带宽（IRT 通信）, 3756

单

单向/双向数据传输, 2010, 2062, 2080
单主站系统, 3577, 3659

导

导出 NTP 服务器, 545
导出 OPC UA 文件, 1821
导入 NTP 服务器, 545

到

到, 1381

登

登录, 1573
登录 (Login), 933, 2985, 3281, 3570
登录 Web 服务器, 1620

等

等时模式
实例： 捕获多个过程变量, 3644
使用和不使用等时模式组合 DP, 3646

等时同步 PROFIBUS, (请参见等时同步模式)
等时同步模式, 3640, 3686, 3766, 3915, 3920

CPU 属性, 3648
DP 周期和 Ti/To 值, 3650
PROFIBUS 上的属性, 3650
Ti 的作用, 3763
Ti/To 重叠, 3655
To 的作用, 3764
不可选, 3650
创建用户程序, 3652
规则、要求和补充条件, 3645, 3770
过采样, 4134

过程映像分区, 3648
时间同步, 1381
顺序, 3762
所有从站的 Ti/To 时间均相同, 3652
系统保留值, 3656
延时时间, 3649
原因, 3760
在 DP 从站上设置, 3651
子网上的设置, 3769
组态, 3647, 3767, 3768

等时同步模式循环 (S7-1500), 1398
等时同步模式中断 OB, 1381, 3643

OB 61 到 OB 64（S7-300、S7-400）, 1080
分配参数, 1424

等时同步模式中断 OB (S7-1500), 1398
等时同步实时通信 (IRT), 3686

地

地理坐标, 757, 2694, 3097, 3394
地址, 4021, (请参见模块起始地址)

DP 从站, 3636
DP 接口, 3634
DPV1 模式时的用户数据, 3634
分配, 1563, 1566
解压缩, 3596, 3674
系统信息, 3636
压缩, 3596, 3673
智能从站的中断, 3607
中断，具有压缩, 3602, 3680

地址参数
广播, 315

地址范围, 514
更改, 1549, 1550

地址分配, 1546
DPV1 模式时的用户数据, 3635

地址分配（值状态）, 1290
地址分配规则, 1546
地址压缩, 3596, 3673
地址总览, 69, 1557

第

第 2 层, 467, 834, 835, 3488
MLD (IPv6), 2867

第 3 层, 467, 2775
第 3 层 (IPv6), 2930

组态, 2930

索引

编辑设备与网络

4328 编程和操作手册, 11/2022



点

点对点, 2114, 2583, 3034, 3351
点对点连接, 2003
点对点连接 ((3964(R), CPU 31xC)), 1041
点对点连接 ((ASCII), CPU 31xC), 1033
点对点连接 ((RK 512), CPU 31xC)), 1046
点对点连接（CP，ET 200S 1SI）, 2056
点对点通信 (PtP), 1201

自由口协议, 1201

电

电源
监视, 801, 3150, 3434

电源错误 OB (OB 81) （S7-300、S7-400）, 1085
电源电压, 4126
电源电压缺失, 4126, 4169
电源段, 1661
电源模块，冗余, 1659
电子邮件

发送, 335
电子邮件 DB, 336
电子邮件服务器, 334
电子邮件功能, 769, 2716, 3118, 3410

事件, 769, 2716, 3118, 3410
线路监视, 769, 2716, 3118, 3410

电子邮件连接
组态, 332

电子邮件链接 ‑ DNS 组态, 3949
电阻温度计, (请参见“热敏电阻”)

订

订货号, 32, 720, 2000, 2632, 3044, 3354, (参见“订货
号”)

定

定位 (CPU 31xC), 1015

动

动态参考温度, 4171

抖

抖动监视, 4179

读

读出诊断缓冲区, 4224
读取 PLC 变量

表达式中的字符串或字符变量, 1592
字符串和字符类型的变量, 1592

读取变量, 1590, 1633
读取服务数据, 1572

端

端口, 88
102（S7 协议 - TCP）, 496
123 (NTP), 523, 540
161 (SNMP), 523
20/21 (FTP), 496
443 (HTTPS), 523
4500 (IPsec), 523
500 (IPsec), 523
500 (ISAKMP - UDP), 573
514 (Syslog), 523
80 (HTTP), 496
8448（安全诊断）, 664, 667
端口组态, 795, 801, 829, 2755, 2765, 3164, 3167, 
3473
互连, 3717
链路检查, 2646
重命名, 358
组态, 831, 2760, 3166, 3475

端口号, 166
端口选项, 3727

传输速率/双工, 3723
监视, 3723
启用自动协商, 3726

端口诊断
SFP 诊断, 807, 2787

端口组态, 801, 2765, 3167
端子模块和电子模块, 4082

断

断电后的保持性, 943
断路, 4169
断线, 2027, 4100

对

对称加密, 369
对话框, 1962
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多

多播
对于 UDP, 314, 315

多点, 2114
多路传输/同步模式, 4185
多项选择, 52
多语言, 1320
多重生成树, 2841, 3226
多重选择

硬件组件, 57
多主站系统, 3577

发

发送模块, 1674
发送时钟, 1381, 3746, 3756
发送时钟调整, 3746
发送时钟周期, 3719
发送数据, 2049

3964(R) 程序, 2085
ASCII 驱动程序, 2070, 2106
RK512, 2095

反

反馈接口, 1463
反馈数据记录, 4109, 4152

防

防火墙, 1571
创建服务组, 498, 501
定义 ICMP 服务, 496
防火墙规则, 468
管理服务组, 499, 502

访

访客 VLAN, 892
访问

直接访问 I/O, 1053
访问保护, 1359
访问等级, 1346, 1351
访问控制, 2857

自动学习, 2857

放

放大/缩小, (参见缩放)

非

非对称加密, 369
非周期性数据通信, 2004

分

分布式 I/O, 3574, 3657, 4096, 4118, 4149
插槽号, 3574
组态, 3573

分配 IP 地址
从项目环境中, 4246, 4310
基本知识, 4245, 4308
使用“可访问的设备”, 4245, 4308

分配变量, 1563, 1566
分配符号, 1563, 1566
分配连接路径, 260
分配列表, 1280, 1282
分析

诊断信息，在 DPV1 模式时, 3632
中断信息，在 DPV1 模式时, 3632

服

服务等级 (Class of Service), 2795
服务器证书, 705, 1838, 3338
服务数据

保存, 4229
服务组, 498, 501

辅

辅助同步主站, (请参见冗余同步主站)

复

复位, 2699, 3395
复位为出厂设置, 1284, 4241
复制

硬件组件, 60

覆

覆盖 PROFINET 设备名称, 3861
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概

概述
接入点, 3068
客户端, 3075
重叠 AP, 3073
重叠通道, 3073

干

干扰频率抑制, 3593, 4170

高

高级离线/在线比较
自动分配设备, 362

高级模式
全局防火墙规则, 470

高速计数器
常规, 1195
工作原理, 1196
组态, 1198

高速模拟量模块
等时同步模式, 4134

根

根认证机构, 445
根网桥, 3034
根证书, 374
根 大老化时间, 849, 3378, 3499

更

更改端口互连
图形视图, 355

更改伙伴端口, 3797
更改连接伙伴, 277
更改已组态连接的路径, 278
更换设备, 63
更新, 1246
更新 CA 组证书, 568
更新时间, 3719
更新中断, 1246
更新中断 (S7-1500), 1390
更新中断 OB, 1246
更新中断 OB (OB 56)（S7-300、S7-400）, 1075
更新中断 OB (S7-1500), 1390

工

工具, 521, (参见扩展单元), (请参见扩展单元)
工具切换, (参见扩展站)
工具调用接口 (TCI, Tool Calling Interface), 3912
工业安全, 1617
工作存储器, 955, 959, 1168, 1280
工作模式转换, 2054, 2197
工作原理

智能从站上的中断产生, 3607

功

功能
PROFIBUS DPV0/DPV1, 3628

攻

攻击, 1219, 1357

共

共享的智能设备, 3837
共享设备, 1290, 3686, 3825, 3845

相关的 IO 控制器, 4214
项目内, 3828

供

供应商 ID, 720, 2632, 3044, 3354

固

固定基准温度, 4171
固定帧长度, 2028
固件, 1265
固件更新, 1304

从项目树中, 4244
从项目中, 4244
基本知识, 4242

固件更新存储卡, 1165, 1276
固件加载程序 ‑ 中文 GUI, 4302
固件卡, 1165

故

故障安全模块
从硬件目录中选择, 50, 1671
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故障监视
SIM 卡, 3436
电源, 2766
连接状态变化, 802, 2766, 3151, 3435
冗余, 2767

故障设备, 4200

广

广播, 281, 327, 514, 523, 2039, 2120, 2868
对于 UDP, 314

过

过采样, 4134
过程模式, 997
过程数据区

I/O 地址分配, 971
模块地址分配, 970, 1172
模块起始地址, 1172

过程映像, 1173, 1287, 1558, 1560, 1561
I/O 访问错误, 962, 1171
更新, 962, 1171
基础知识, 962, 1170
输入与输出, 1052

过程映像分区, 1559, 1561, 1562, 3648
过滤器

硬件目录, 34
过载特性, 1298

恒

恒定总线周期, 3640
DP 周期的恒定总线周期时间, 3639
定义, 3638
要求, 3639
在 PROFIBUS 网络中激活, 3649
总线周期的组成, 3638

后

后续 FETCH 帧, 2100
后续 SEND 消息帧, 2096
后续消息帧, 2092

呼

呼叫时间, 848, 3378, 3499

互

互连, 88
互连端口, 3718

表格视图, 356, 357
图形视图, 354, 357

环

环境过滤器, 34
环网端口, 3814
环网冗余, 846, 2829

HRP, 846, 2791
MRP, 2791
环网端口, 846

回

回读连接参数功能, 167
回读数据记录, 4187, (参见“反馈数据记录”)
回读数据记录 197, 4104, 4164, 4187

汇

汇集点, 2617

混

混合模式, 566

活

活动节点, 568

伙

伙伴端口
有关监视的信息, 3718

获

获取数据
RK512, 2098

获知功能, 568
获知模式, 633
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机

机架, 51, 1673
S7-300 的组件布置规则, 1658
S7-400 组件排放规则, 1659
插入模块, 54
大数量, 1658, 1659

机架错误 OB, 1255
机架故障 OB (OB 86)（S7-300、S7-400）, 1103
机架故障 OB (S7-1500), 1404
机架或站故障, 1255
机架或站故障 (S7-1500), 1404
机器定制, (请参见“IO 系统的组态控制”)

请参见“IO 系统的组态控制”, 3862

基

基本 MAC 地址, 720, 2632, 3044, 3354
基本子模块, 1290
基准结, 3594, 4126, 4129, 4171
基准温度, 4171

激

激活和禁用 IO 设备, 3797

级

级联计数功能, 4089

计

计数 (CPU 31xC), 997
计数器，高速, 1195
计数器模式, 1197
计数器输入, 1197
计算机连接 RK512, 2092

发送数据, 2095
获取数据, 2098
命令消息帧, 2092, 2093
响应消息帧, 2092

记

记录, 576
CP 343-1 Adv./443-1 Adv., 650
SCALANCE S, 614, 616

记录服务器, 681

加

加密, 435
加速启动 (PROFINET), 3801

监

监控表
Web 服务器, 1573

监视, 3723
监视窗口, 4179
监视伙伴端口..., 3718

兼

兼容性
S7-1200 CPU 固件版本, 1265

键

键盘操作, 40

交

交换 S1 设备, 1498
交换端口, 3727

角

角色, 887, 2961, 3252, 3534

接

接地短路, 4124
接口, 2001

X27 (RS 485), 2017
X27 (RS422), 2014
显示, 4212, 4293
重命名, 358

接口 (PROFINET), 1327
接口模块, 1674
接口属性, 4212, 4293
接入点

概述, 3068
重叠通道, 3073

接收缓冲区, 2031, 2078, 2117
接收缓冲区大小, 2002
接收模块, 1674
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接收数据, 2049
3964(R) 程序, 2088
ASCII 驱动程序, 2072, 2108

接收线路初始状态, 2013
接收线路的初始状态, 2113
接收消息帧的结束检测指示器, 2108

结

结构, 4103, 4146, 4163
Web 服务器, 1601, 1602

结束标准, 2073
固定消息帧长度, 2076
结束符, 2074
字符延时时间结束后, 2073

结束符, 2108
结束序列, 2028

截

截断, 4139

介

介质冗余
组态, 3809

介质冗余 (MRP), 3686, 3804, 3814
介质冗余协议 (MRP), 3806
介质转换器, 3718

仅

仅 HTTPS 服务器, 2688

净

净数据量, 3948

静

静态路由
IPv6 路由, 2934

镜

镜像, 2816, 2820

局

局部数据双字 (LD), 1168
局部数据位 (L), 1168
局部数据字 (LW), 1168
局部数据字节 (LB), 1168

卡

卡的类型, (参见“存储卡”)

开

开放式用户通信, 258
TCON_IP_RFC, 160
TCON_IP_v4, 152
TCON_Param, 149
TCON_QDN, 157
TCON_QDN_SEC, 158
TSAP, 168
常规, 132
创建连接, 142
端口号, 166
更改参数值, 167
回读功能, 167
连接参数, 138
连接建立, 132
连接描述, 149, 152, 154, 156, 158, 159
连接组态, 133, 135
启动连接参数分配, 141
删除互连, 146
使用的协议, 146
通过工业以太网, 258
指令, 130, 132

开始序列, 2027

看

看门狗时间, 3721

可

可多次使用的 IO 系统, 3850, 3851, 3854, 3857, 
3861
可访问设备, 3728
可交换介质, 3729
可扩展的测量范围, 4139
可扩展机架, 1675
可选的 IO 设备, 3864

索引

编辑设备与网络

4334 编程和操作手册, 11/2022



可用的系统功能, 684, 2553, 3301

客

客户端
概述, 3075

客户端请求者, 3268

空

空闲线路, 2027

控

控制接口, 1461
控制数据记录, 1679, 1693, 4109, 4152, 4187

S7-1500, 1690
控制数据记录 196, 4104, 4109, 4164, 4187
控制字符, 2084

消息文本中, 2104

块

块参数
基本知识, 1260

块堆栈, 958, 965
块检查字符, 2034
块校验字符, 2084

快

快速拆分器, 14, 17, 24, 40
快速启动 (PROFINET IO), (参见“优先启动”)

扩

扩展 ET 200SP, 4118
扩展单元, 3797, 3799
扩展机架

ER1 (S7-400), 1675
IM 46x, 1675
规则, 1676

扩展系统, 3799
扩展站, 3799

拉

拉出/插入中断 OB (S7-1500), 1403
拉出/插入中断 OB （S7-300、S7-400）, 1091

拉出或插入模块 (S7-1500), 1403

老

老化时间, 2860, 2866

累

累加器, 1052

冷

冷启动, 941
冷启动（S7-300、S7-400）, 1116

离

离线, 435
离线/在线比较

自动分配设备, 359

连

连接, 174, 184, 261
FDL, 238, 242, 244, 247
ISO 传输, 238, 242, 244, 247
ISO-on-TCP, 238, 242, 244, 247
TCP, 238, 242, 244, 247
UDP, 238, 242, 244, 247
不联网情况下的组态, 272
创建, 142, 259
地址详细信息, 4269
电子邮件, 238, 242, 244, 247
连接数量 (PROFINET/PROFIBUS), 214
联网的影响 - 缺少联网时的响应, 262
没有分配网络或没有明确的网络分配时，组态连
接, 268
没有分配网络或没有明确的网络分配时组态连
接, 189
删除, 146
未指定, 261
未指定端口, 256
显示指定和预留, 4297
已编程, 257, 258
以图形方式进行组态, 265
与任意项目中的特定站, 256
组态, 238

连接表, 264, 276
连接电缆, 2010, 2014, 2017
连接规则, 658, 672
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连接机制, 1218, 1355
连接建立详细信息, 292, 299, 305
连接路径

在网络视图中突出显示, 273
连接描述

更改参数值, 167
结构, 149, 152, 155, 157, 158, 160
数据块, 149, 152, 154, 156, 158, 159

连接模式, 266
连接详细信息, 4269
连接信息, 4267
连接诊断

概述, 4264
详细信息, 4266

连接状态
使用图标显示, 4266

连接资源, 175, 184, 209, 4297
HMI 通信, 222
S7 路由, 222
概述, 218
模块特定, 215, 228
数据记录路由, 222
在 STEP 7 中显示, 227
在 Web 服务器中显示, 230
在线, 4267, 4268
占用, 223, 225
站特定, 215, 227

连接资源的占用, 223, 225
连接组态

常规, 133
概述, 135
连接参数, 138
启动, 141

联

联网模式, 79
联网设备

编辑接口参数, 83
编辑接口地址, 83
编辑网络参数, 83
不存在子网时的联网, 78
通信类型, 76
同时联网多个接口, 78
项目内的网络, 77
要求, 82
有关组态 S7 网络的基本知识, 76
与现有子网联网, 80

链

链接机架, 1674, 1675
链路层发现协议 (LLDP), 1332
链路检查, 2646
链路检查状态, 2646

临

临时变量 (TEMP)
OB 所需的, 1126
在循环程序中（S7-300、S7-400）, 1061

灵

灵活的存储容量, 959

浏

浏览器中的 Web 页面, 1613, 1652

路

路由, 2608, 2885, 3231
ICMP, 690, 3326
IPv4 路由表, 731, 3364
IPv6 路由表, 732, 2671, 3059, 3365
VRRP, 2608
静态路由, 2608, 2885, 3231
路由表, 2659, 3058

路由模式, 521
路由器, 85, 3706
路由器 IP 地址, 625

滤

滤波, 4099, 4170

脉

脉冲宽度调制 (CPU 31xC), 1009
脉冲扩展, 4125
脉冲展宽, 4179
脉宽调制

ET 200MP, 4174
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枚

枚举
Web 服务器, 1598, 1639

枚举类型, 1597, 1638

密

密码, 1359, 3250
对于 CPU 访问保护, 1184, 1304
密码分配建议, 1579
选项, 884, 2966, 3249, 3527

密码保护, 995, 1184, 1213, 1214, 1304, 1346, 1351, 
1620

明

明码性, 2031

命

命令消息帧, 2092

模

模块
CPU 的属性, 1672
插入, 54, 55
多重选择, 57
复制, 60
模块的时间, 4232
确定诊断状态, 4222
删除, 65
替换, 63
通信属性, 4292
通信状态, 583
选择, 52
寻址, 1546, 1547, 1548
移动, 62
用户程序中的参数, 1673
重命名, 63
组态概述, 1657

模块版本
更新, 66

模块标题, 51
模块的参考通道, 4171
模块的排列, 53
模块的通信属性, 4292
模块地址分配, 970, 1172

模块内部共享输出 (MSO), 3845
模块内部共享输入 (MSI), 3845
模块起始地址, 1288, (请参见模块起始地址)
模拟量模块

重置为出厂设置, 4254
模式选择器开关, 4296

默

默认 VLAN ID, 892
默认路由

IPv6 路由, 3100, 3245
默认设置, 2115
默认域, 3755

目

目录, (参见“硬件目录”)

内

内部基准结, 4171
内部接入点阻止

基本, 3286
允许的地址, 3287
组态, 3286

内部网络节点
诊断, 585
组态, 568

暖

暖启动, 941, 1160, 1270
暖启动（S7-300、S7-400）, 1116

配

配方, 1625
配置文件, 1247, (请参见总线配置文件)
配置文件 (S7-1500), 1391
配置文件特定的中断 OB, 1247
配置文件特定中断的 OB (S7-1500), 1391

偏

偏差时间 Ti, 3643
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片

片段, 1602, 1608, 1640, 1647

频

频率测量 (CPU 31xC), 1005
频率计, 4093, 4096
频率计如何工作, 4094
频谱分析仪, 3209

期

期望的组态和实际组态不匹配时的操作, 3593

其

其它伙伴（运行期间更改 IO 设备）, 3799
其它现场设备（PROFIBUS 和 PROFINET）, 3627, 3684, 
3739, 3740, 3782

奇

奇数发送时钟, 3746

启

启动, 1241, 1284
完整概览, 947
组织块, 1241

启动 (S7-1500), 1383
启动 NCM S7 诊断, 4301
启动 OB

说明, 1241
启动 OB (S7-1500), 1383
启动 OB（OB 100、OB 101 和 OB 102）（S7-300、
S7-400）, 1116
启动参数, 974, 1162, 1272
启动程序 (S7-1500), 1383
启动固件加载程序, 4306
启动类型, 1184, 1304
启动例程, 1241
启动特性, 2197
启动拓扑视图, 346
启动信息, 1383

S7-300 和 S7-400, 1389, 1390, 1391
S7-300 和 S7-400 及以上版本, 1398

对于 S7-300 和 S7-400, 1383, 1384, 1385, 1388, 
1393, 1395, 1396, 1400, 1402, 1403, 1404, 1406, 
1409
优化, 1383, 1384, 1385, 1388, 1389, 1390, 1391, 
1393, 1395, 1396, 1398, 1400, 1402, 1403, 1404, 
1406, 1409

启动在线和诊断视图, 4208
启动值, 1280
启用通过隧道进行通信

CP 343-1 Adv./443-1 Adv., 650
SCALANCE S, 614, 616

启用自动协商, 3726

起

起始地址, 1172, 1288, 1546, 1547, 1548
起始字符, 2027

千

千兆位 PROFINET 接口, 3726
千兆位接口 (CPU 1518-4 PN/DP), 3726

签

签名, 373

强

强制作业, 1275

切

切换操作模式, 4230
切换时间, 1206

取

取消校准, 4253

权

权限的相关性, 461

全

全局防火墙规则, 470
分配, 472
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全局数据包过滤规则, 472
全球发现服务器 (GDS), 1731, 1736
全双工操作, 2006
全双工模式, 2062

确

确定时间, 4232
确定诊断状态, 4222

热

热电偶, 4129, 4139
热敏电阻, 4129, 4139
热启动, 942, 976
热启动（S7-300、S7-400）, 1116

认

认证机构, 444

任

任务卡
硬件目录, 32
在线工具, 4209

任意用户事件, 1146

日

日时钟功能
读取日时钟, 986
基础知识, 986, 1194
日时钟格式, 986, 1194
设置日时钟, 986
运行时间定时器, 989

日时钟中断, 982
日志表

WLAN Authentication Log, 3048
安全日志, 724, 3358
防火墙日志, 725, 3359
事件日志, 722, 2634, 3046, 3357

冗

冗余, 846
冗余域, 3807

冗余电源模块, 1659
冗余端口, 1987

冗余方法
HRP, 2588

冗余同步主站, 3759
冗余网络, 848, 3498
冗余组, 1987

软

软件版本, 720, 2632, 3044, 3354
软件更改, 1285
软件控制的数据流控制, 1204
软件数据流控制, 2019
软件握手, 2107

删

删除
硬件组件, 65

闪

闪烁测试, 4260

上

上传, 3916
上溢, 4126

设

设备
多重选择, 57
复制, 60
故障设备, 4200
删除, 65
添加到硬件配置, 44
移动, 62
重命名, 63, 358

设备比较, 74
设备编号, 3692

PROFINET, 3743
设备标识, 974
设备地址, 1546, 1547, 1548
设备概览

地址范围, 1546, 1547, 1548
设备更换, 63, 1436
设备工具, 3912, 3914
设备名称, 3690, 3698, 3861

PROFINET, 3743
设备名称, 自动调试 (PROFINET), 3694
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设备视图
编辑参数, 67
编辑属性, 67
插入模块, 54
插入信号板, 48
机架, 51, 1673
未插入模块区域, 22
硬件和网络编辑器, 17

设备信息, 4200
设备证书, 705, 1223, 1362, 3338
设置

直接数据交换, 3618
设置通信负载, 109

申

申请方, 371

身

身份重新验证, 892

审

审计日志, 586

生

生成树
快速生成树, 2583, 3034, 3351
信息, 735, 2637, 3051, 3379

生成压缩地址, 3596, 3674

声

声明通信准备就绪
- 被动建立连接, 256

失

失效伙伴检测, 709, 3342
失效伙伴检测 (DPD), 571

时

时间, 753, 1184, 1304, 2690, 3094, 3390
同步, 4296
在在线和诊断视图中设置时间, 4232

时间 (S7-1500), 1386

时间戳, 4086
时间错误 OB, 1252

阈值机制, 1299
时间错误 OB (OB 80) （S7-300、S7-400）, 1081
时间错误 OB (S7-1500), 1400
时间错误中断, 1252
时间错误中断 (S7-1500), 1400
时间功能

读取时间, 1194
基本知识, 1340
设置时间, 1194
时间格式, 1340
时钟参数, 1195

时间同步, 540, 1184, 1304
时间中断

OB 10 到 OB 17（S7-300、S7-400）, 1062
功能, 1243
规则, 1243
取消, 1243
设置和激活, 1243
状态查询, 1243

时间中断 (S7-1500), 1386
时间中断 OB

参数赋值, 1261, 1420
时间中断 OB (S7-1500), 1386
时钟

SNTP（简单网络时间协议）, 784, 2745, 3143, 
3424
精确时间协议, 2750
时钟同步, 784, 2745, 3143, 3424
手动设置, 780, 2740, 3139
系统时间, 3420

时钟参数, 989, 1341, 1342
时钟存储器, 989, 1184, 1211, 1304, 1343
时钟功能, 989, 1341, 1342

读取时间, 1340
设置时间, 1340
时钟参数, 988

时钟同步, 3938, 4016
PROFIBUS CP, 4011

实

实时时钟, 4295

使

使用 DHCP 寻址 IP, 256
使用 ET 200AL 模块扩展 ET 200SP, 4118
使用 Web 服务器的用户界面语言, 1320
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示

示例
替换值的技术规格, 1127
组态 ET 200AL, 4147

示例程序
OB 122, 1127
OB 81（S7-300、S7-400）, 1087

事

事件, 1128
日志表, 722, 2634, 3046, 3357
严重程度过滤器, 2716, 3117
组态, 2713

事件 ID, 1128
事件和事件 ID, 1128
事件类别, 1128
事件类别 1 - 标准 OB 事件, 1129
事件类别 2 - 同步错误, 1130
事件类别 3 - 同步错误, 1131
事件类别 4 - 停止事件和其它模式切换, 1134
事件类别 5 - 状态运行时事件, 1138
事件类别 6 - 通信事件, 1140
事件类别 8 - 模块的诊断事件, 1142
事件类别 9 - 标准用户事件, 1144
事件类别 A 和 B - 任意用户事件, 1146
事件名称, 1263

手

手动片段, 1608, 1647
手动热启动, 976
手动组态 IP 网络节点, 635
手动组态 MAC 网络节点, 635
手动组态内部子网, 635, 674

输

输出 (O), 1168
输出率（高速模拟量模块）, 4135
输出双字 (QD), 1168
输出字 (QW), 1168
输出字节 (QB), 1168
输入 (I), 1168
输入字 (IW), 1168
输入字节 (IB), 1168

属

属性 (CPU), 1184, 1304
属性窗口, (请参见巡视窗口)

数

数据包过滤日志, 587
数据传输, 2006
数据传输速率, 2002
数据交换

DP 从站, 3577, 3658
智能从站 - DP 主站, 3579, 3659

数据交换广播, (请参见“直接数据交换”)
数据块, 1280, 1286
数据块 196, 4104, 4164, 4187
数据块 197, 4104, 4164, 4187
数据类型

Pip, 1561
数据流控制, 1203, 2003, 2010, 2018

软件, 2019
硬件, 2019

数据日志, 1625
数据双字 (DBD), 1168
数据位 (DBX), 1168
数据循环, 1381
数据一致性, 234
数据字 (DBW), 1168
数据字节 (DBB), 1168
数字证书, 371
数组

Web 服务器, 1599, 1602

双

双网接入, 2606
双网接入冗余, 2607
双向数据传输, 2006
双向组播, 2617

伺

伺服 OB, 1257, 1258, 1411, 1413, 1414

搜

搜索
硬件目录, 34
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缩

缩短过程响应时间, 3653
缩短系统周期, 3653
缩放

键盘操作, 42
调整缩放设置, 14, 18, 25

所

所支持硬件的兼容性, 1304

特

特定块, 1515
特定通道的诊断, 4299
特殊变量（Web 服务器）, 1594, 1635
特殊诊断, 4302
特殊诊断 ‑ 中文 GUI, 4302
特殊字符

在 Web 服务器变量中, 1590, 1632

提

提前时间, 1381

替

替换
模块, 63

替换值
备用模块, 3598, 3676

调

调用结构, 1280, 1282
调用模块的 FAQ, 37
调用模块的手册, 37

停

停止检测可访问设备, 3728
停止事件, 1134

通

通道地址, (请参见模块起始地址)

通道诊断, 4300
通过 ET 200S Modbus 主站进行数据传输, 2131
通过 PUT/GET 指令进行通信

创建和分配连接参数, 202
连接组态概述, 198
启动连接参数分配, 201
删除互连, 203
要求, 198
有关 PUT/GET 指令的基本信息, 197

通过 Web 下载固件, 3965
通过以太网组态网络

连接到网络, 688, 3011
通过用户程序重新组态, 1679, 1693, 4104, 4109, 
4152, 4164, 4187
通信, 1218, 1355

开放式用户通信, 258
连接数量 (PROFINET/PROFIBUS), 214
连接资源, 992
循环负载, 1192, 1316

通信处理器
SIMATIC NET PC 软件, 1945
STEP 7 V5 + STEP 7 Professional, 1956

通信错误 OB (OB 87) （S7-300、S7-400）, 1111
通信端口

组态, 1202
通信负载, 1184, 1192, 1304, 1316
通信连接, 237
通信模块, 1201

属性, 1201
通信模块的协议, 2003
通信模块的应用选项, 2111
通信事件, 1140
通信协议

定义, 1205
概述, 1204

通信选项, 3266
通信诊断, 4223, 4300

同

同步
防火墙状态同步, 740

同步（用户自定义的 Web 页面）, 1583, 1628
同步错误, 1130

OB 121（S7-300、S7-400）, 1122
OB 122（S7-300、S7-400）, 1126

同步时间, 988, 1341
同步循环中断, 985
同步域, 3728, 3755, 3756, 4215
同步域结束, 3728
同步域属性, 4215
同步执行周期, 3640
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同步主站, 3759

统

统计数据, 4298

图

图标
比较状态, 4266
对于软件诊断, 4205
对于硬件诊断, 4204
对于运行状态, 4206
连接状态, 4266
用于比较, 4205
重叠图标, 4206

拓

拓扑, 2114
环形, 3806

拓扑编辑器, 88
拓扑发现, 3728
拓扑发现结束, 3728
拓扑概览, 24
拓扑视图

表格视图中的诊断状态, 349
高级离线/在线比较, 353
功能, 343
互连端口, 353
离线/在线比较, 350
使用在线识别出的端口互连, 360
使用在线识别出的设备, 361
添加设备, 45
图形视图中的诊断状态, 349
已组态的拓扑, 346, 347
硬件和网络编辑器, 24
与网络视图的差异, 344

拓扑显示, 3965

网

网段诊断
图标, 4262
图形显示, 4263
文本显示, 4263

网关, 85
网络 ID, 625
网络 Syslog, 577

网络编辑器
功能, 11
巡视窗口, 26
硬件目录, 32
组成部分, 12

网络负载平衡管理器 (NLB), 1988
网络概览

基本功能, 81
用于编辑网络概览表格的基本功能, 81

网络视图
I/O 通信, 3700
含义, 273
添加设备, 45
硬件和网络编辑器, 14

网络视图中的连接显示, 264
网络选件处理, (请参见“IO 系统的组态控制”)
网桥, 848, 3378, 3498

根网桥, 848, 3378, 3498
网桥优先级, 848, 3378, 3498

网桥优先级, 3034
网桥 大老化时间, 849, 3378, 3499
网桥 大跳跃数, 3378
网页

更新间隔, 3965

为

为特定 OPC 数据项分配访问权限, 1968, 1977

未

未插入的模块, 22
未插入模块区域, 22
未指定的 CPU, 46
未指定的连接

PROFIBUS 中, 256
工业以太网上, 256
特征, 283
以交互方式进行组态, 281
以图形方式进行组态, 280

位

位、字节、字和双字标识符摘要, 1055
位存储器, 1283
位置标识符, 974
位置反馈 (CPU 31xC), 1017, 1026
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温

温度补偿, 4085, 4129
温度系数, 4099, 4169

文

文件分配表, 3958
文件格式

CER, 401
CRL, 401
CRT, 401
DER, 401
P12, 401
PEM, 401

文件浏览器, 1567, 1625

握

握手, 1204, 2018

无

无线 LAN/PB Link, 3687

稀

稀疏模式, 2617

系

系统
常规信息, 755, 2692, 3096, 3392
系统组态, 2688
组态, 750, 3387

系统存储器, 955, 1184, 1210, 1304, 1342
本地数据堆栈, 963
操作数区域, 959, 1168
过程映像输入/输出, 962, 1170
块堆栈, 965
通过 FETCH/WRITE 访问, 320
诊断缓冲区, 966, 1172, 4256
中断堆栈, 965

系统电源, 4163
系统功能

用户程序中的参数, 1673
系统块

显示, 4294

系统日志, 586
系统冗余, 1498
系统时间

NTP 客户端, 787, 2748, 3146, 3427
PTP 客户端, 2750
SNTP 客户端, 2746, 3144, 3425
SNTP 客户端 (SNTP Client), 785

系统事件, 586
严重程度过滤器, 769, 3117, 3409
组态, 765, 3405

系统相关信息
供应商信息, 4210
模块技术规范, 4291
模块信息, 4210
制造商技术规范, 4291

系统信息
地址, 3636

系统诊断
简介, 4275, 4288
已创建的块, 4279
诊断状态 DB, 4281

系统周期, 3761

下

下溢, 4100, 4126
下载, (请参见“装载到设备”)

显

显示 CPU 的存储器类型, 4219, 4221
显示报警, 3927
显示类别, 991
显示模块支持, 37
显示屏 (CPU), 1359
显示器, 1314

现

现场设备, 3627, 3684, 3739, 3740, 3782

限

限值, 4126

线

线路监视, 769, 2716, 3118, 3410
线路中断, 4100
线性轴 (CPU 31xC), 1022, 1030
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响

响应超时, 2028
响应消息帧, 2092

结构和内容, 2094

项

项目
创建, 1431
分组, 1434
添加一个 SIMATIC Drive Controller, 1432
显示, 1432

项目树
添加设备, 44

消

消息
发送, 1207
指定结束, 1209
指定开始, 1208

消息超时, 2028
消息的显示类别, 1581
消息文本, 2104

控制字符, 2104
控制字符表, 2104
页面布局, 2104
字符转换表, 2104

消息帧结构, 2119
消息帧头

RK512 命令消息帧的格式, 2093
消息中的消息长度, 2028

校

校准, 4251
概述, 4250

协

协商, 2756, 3165
协议 (Protocol), 496
协议参数, 2108

写

写入变量, 1634

信

信号板, 48
插入, 49

信号记录器, 3204, 3369
信任模式, 2796
信息

802.1X 端口状态, 746, 2686
AP 间阻塞, 3067
ARP 表, 721, 2633, 3045, 3355
DSL, 3372
Hardware, 718, 3353
IPsec VPN, 733, 3374
IPv6 邻居表, 722, 2634, 3046, 3356
LLDP, 729, 2656, 3061, 3363
MAC 身份验证地址表, 747, 2687
OpenVPN 客户端, 748, 3376
SHDSL, 3370
SINEMA RC, 734, 3375
SNMP, 728, 2682, 3062, 3363
Software, 718
VXLAN, 749, 3387
WLAN 验证日志, 3048
安全日志, 724, 3358
安全性, 742, 745, 2682, 2685, 3063, 3065, 3383, 
3385
版本, 719, 2631, 3043, 3353
角色, 745, 2685, 3066, 3386
日志表, 725, 3359
软件, 3353
生成树, 735, 2637, 3051, 3379
事件日志, 722, 2634, 3046, 3357
数据包错误, 2651, 3056
移动设备, 3366
以太网统计信息, 2649, 3055
帧类型, 2650, 3055
组, 746, 2686, 3066, 3386

性

性能数据, 4295
性能优化, 2023

序

序列号, 720, 2632, 3044, 3354
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旋

旋转轴 (CPU 31xC), 1023, 1031

选

选件处理, 3597, 3600, 3675, 3678, (参见“组态控
制”(ET 200MP)), (参见“组态控制”(ET 200SP))
选件处理（参见“组态控制”）, 1679, 1693, 4152, 
4187
选件处理（请参见“组态控制”）, 4109
选择特定连接路径, 267

寻

寻址, 1173, 1287
常规, 1546, 1547, 1548
更改, 1549, 1550

巡

巡视窗口, 67
硬件和网络编辑器, 26
诊断选项卡, 4200

循

循环 OB (S7-1500), 1384
循环程序 (OB 1)（S7-300、S7-400）, 1061
循环程序 (S7-1500), 1384
循环程序执行

编程, 1242
中断选项, 1242

循环负载, 1192, 1316
循环时间, 1184, 1191, 1304, 1315

显示测量的, 4217
显示组态的, 4211

循环特性, 977
循环中断, 1249

OB 30 到 OB 38（S7-300、S7-400）, 1067
设置, 984

循环中断 (S7-1500), 1393
循环中断 OB

参数赋值, 1422
分配参数, 1262
说明, 1249

循环中断 OB (S7-1500), 1393

压

压缩
在线和诊断视图中的存储器, 4304

延

延时时间
等时同步模式, 3649

延时中断, 1248
OB 20 到 OB 23（S7-300、S7-400）, 1066
设置, 981

延时中断 (S7-1500), 1392
延时中断 OB, 1248
延时中断 OB (S7-1500), 1392

颜

颜色
端口诊断, 4207
以太网电缆的诊断, 4207

验

验证, 777, 892, 893, 2734, 2970, 3129, 3133, 3414
验证方法, 551, 553

页

页面布局
消息文本中, 2104

一

一致性
插槽规则, 53

一致性检查, 631
本地, 440
项目范围, 440

移

移动
硬件组件, 62

移动镜头, (参见移动视图)
移动设备

信息, 3366
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移动视图
键盘操作, 42
总览导航, 15, 18, 25

移动数据使用, 3370
移相 (S7-1500), 1393

以

以交互方式更改连接, 278
以太网, 85, 88

通信连接数量, 214
以太网非 IP 帧, 467
以太网供电

计划, 2784
以太网统计信息

接口统计信息, 2648, 3054
数据包错误, 2651, 3056
帧类型, 2650, 3055
帧长度, 2649, 3055

异

异步错误
设置, 981
事件 ID, 1131

溢

溢出, 4100

引

引导路由器, 2617

应

应用, 3910
应用选项, 2109
应用循环, 3766

硬

硬件
编辑参数, 67
编辑属性, 67
组态和分配参数, 43

硬件 RTS 始终开启, 2020
硬件 RTS 始终切换, 2021
硬件 RTS 始终切换，忽略 DTR/DSR, 2020

硬件版本, 720, 2632, 3044, 3354
硬件编辑器

功能, 11
巡视窗口, 26
硬件目录, 32
组成部分, 12

硬件标识符, 1547, 1548, 1551, 1555, 4107, 4158, 
4166, 4191, (参见硬件标识符), (请参见硬件标识符)
硬件和网络编辑器

设备视图, 17
拓扑视图, 24
网络视图, 14

硬件兼容性, 1304
硬件检测, 46
硬件控制的数据流控制, 1203
硬件目录

DP 从站, 3575, 3657
DP/DP 耦合器, 3576, 3658
浏览, 34
任务卡, 32
添加设备, 45
选择 CPU, 1669
选择故障安全模块, 50, 1671
选择硬件组件, 47
智能从站, 3576, 3658

硬件配置, 1280
设置概述, 13
添加模块, 54
添加设备, 44

硬件数据流控制, 2019
硬件诊断, 4199
硬件中断, 1250

OB 40 到 OB 47（S7-300、S7-400）, 1070
工作原理, 1180
设置, 980
示例, 1300
智能从站, 3637

硬件中断 (S7-1500), 1395
硬件中断 OB

参数赋值, 1263, 1423
说明, 1250

硬件中断 OB (S7-1500), 1395

用

用户常量, 1561
用户程序, 1515
用户管理, 991, 3954

Web 服务器, 1578
用户权限, 3954
用户数据, 968

插槽, 3634
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地址, 3634
区域, 971, 1173, 1287

用户页面, (参见“用户自定义的 Web 页面”), (请参见
“用户自定义的 Web 页面”)

用户页面作为起始页面, 1587
用户自定义的 Web 页面, 1581, 1586, 1598, 1599, 
1601, 1602, 1604, 1606, 1617, 1626, 1630, 1639, 
1640, 1642, 1643, 1645
用户组, 888, 2963, 3254, 3535
用于通信处理器的 SIMATIC NET PC 软件, 1945
用于远程控制连接的 TCON_PHONE, 161

优

优先等级, 1064, 1134
优先化启动, 3686, 3797
优先级, 2796
优先启动 (PROFINET), 3801

由

由通信引起的循环负载, 978

有

有源总线模块 (ET 200M), 4177

语

语言（Web 服务器）, 1578
语言（Web 服务器和 CPU 显示屏）, 1320
语言切换, 1613, 1614, 1654
语言缩写, 1652
语言文件

用于诊断显示, 3965

预

预插补器 OB, 1416
预定义的防火墙规则

CP 1543-1, 663, 667
CP 1628, 653
CP 343-1 Adv./443-1 Adv., 651
SCALANCE S, 614, 616

预共享密钥, 552
预计供电量, 4163
预留事件类别, 1147

元

元素和块的标识符, 1055

源

源 NAT
地址伪装, 703, 3334

源特定组播, 2618

允

允许覆盖设备名称, 3729
允许借助 PUT/GET 通信从远程伙伴访问, 1218, 1355

运

运行模式, 648
运行时间定时器, 989

显示信息, 4299

在

在 DPV1 模式时评估中断信息, 3632
在操作期间更换模块, 4177
在设备视图中联网

操作步骤, 82
联网选项, 81

在线, 435
硬件检测, 46

在线分配（PROFINET 设备名称）, 3700
在线工具, 4200, 4209
在线和诊断视图, 4199
在线连接的状态, 4258
在线设备, 4200
在线显示

橙色, 4208
在巡视窗口中更改连接路径, 279
在运行期间更改伙伴端口, 3797

占

占位模块, 1658

站

站
多重选择, 57
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复制, 60
删除, 65
移动, 62
重命名, 63, 358

站故障, (机架错误)
站名称, (请参见设备名称)

帧

帧结构, 2039

诊

诊断, 576, 2055, 2198, 4098
I 从站, 3614
PROFINET, 3750
PROFINET IO 组件：, 4224, 4301
特定通道, 4299

诊断错误中断, 1253
诊断错误中断 (S7-1500), 1401
诊断地址, 1546, 1550

分配, 3629
智能从站, 3604
智能设备, 3776
组态, 3606, 3778

诊断功能, 2055, 2198
诊断缓冲区, 1218, 1356, 1567

基本知识, 966, 4256
基础知识, 1172
组织结构, 966, 4256

诊断事件
模块, 1142

诊断数据, 969
诊断信息

在 DPV1 模式时分析, 3632
诊断中断 OB, 1253
诊断中断 OB (OB 82)（S7-300、S7-400）, 1088
诊断中断 OB (S7-1500), 1401
诊断中继器, 4261
诊断状态

在线确定和显示, 4201

证

证书, 442, 552, 899, 3541
创建, 1225, 1363
导出, 442
导出（局部）, 1227, 1366
导出（全局）, 401
导入, 400, 442
分配, 447, 1226, 1365

更换, 404
更新, 403, 448
删除（局部）, 1228, 1367
删除（全局）, 405
替换, 450
显示, 404
用于 OPC UA 服务器, 1230, 1369
用于 Web 服务器, 1229, 1367
由认证机构签发, 448
自己签发, 448
自签名, 1225, 1363

证书颁发机构, 371
证书持有者, 371
证书管理器, 442, 1221, 1360
证书管理器（本地）, 1223, 1361
证书管理器（全局）, 398
证书有效期, 550

只

只读, 1213

执

执行周期, 3640

直

直接访问 I/O, 1053, 1173, 1287
直接数据交换

DP 从站 - DP 主站, 3578
DP 从站 - 智能从站, 3578, 3580
PROFIBUS, 3617
操作原理, 3616
建立, 3618
组态, 3618

值

值状态, 1289, 1290, 3845

指

指定路由器, 2617
指定转发方, 2617

制

制造商特定的中断 OB, 1247
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制造商特定中断的 OB (OB 57)（S7-300、
S7-400）, 1078
制造商特定中断的 OB (S7-1500), 1391

智

智能 DP 从站, 3612, 3613, (请参见智能从站)
智能 IO 设备, 3772
智能从站, 3579, 3603, 3612, 3613, 3659, 3669

DP 从站的插槽模型, 3634
DP 主站, 3579
触发硬件中断, 3637
代理设备, 3920
设备, 3576
使用 SALRM 发送中断, 3606
数据访问, 3670
数据交换, 3579, 3659
硬件目录, 3576, 3658
诊断地址, 3604
直接数据交换, 3580
组态, 3579, 3604, 3670
组态 CP, 3610
组态 CPU, 3611
组态 DP 从站, 3612

智能设备, 3686, 3703, 3772, 3825
代理设备, 3923
导出为 GSD 文件, 3837
诊断地址, 3776

智能设备诊断, 3788

中

中断
具有压缩地址, 3602, 3680
拉出/插入中断（S7-300、S7-400）, 1091
时间中断（S7-300、S7-400）, 1062
循环中断（S7-300、S7-400）, 1067
延时（S7-300、S7-400）, 1066
硬件中断（S7-300、S7-400）, 1070
用于 DPV1 的 OB, 3629
在智能从站中发送, 3606
诊断中断（S7-300、S7-400）, 1088

中断堆栈, 965
中间人攻击, 371
中央机架

从硬件目录中选择, 1669

重

重叠图标, 4206
重命名, 63

重启, 2699, 3395
重新启动, 976
重置

PROFINET 接口参数, 4305
出厂设置, 4236, 4238

周

周期 (CPU 31xC), 1011
周期性数据通信, 2004

主

主条目, 2049
主要, 1242
主站, 2114

注

注销
自动, 792, 3149, 3432

转

转到离线, 4260
转发延迟, 848, 3378, 3499
转换接点, 4178
转换接点传感器类型, 4178
转换名称 (PROFINET), 3698
转至在线, 1327, 4259

装

装载
GSDML, 3922
HMI 设备, 3925
IE/PB-Link, 3924
PROFIBUS 组态, 3920
PROFINET 组态, 3921
Web 服务器组态, 3919
代理设备, 3920, 3923
到 PG/PC, 3916
到设备, 3915
等时同步应用, 3915, 3920
分布式 I/O, 3918
共享设备, 3925
设备组态, 3917
智能从站, 3920
智能设备, 3923
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转至在线状态, 3926
子网, 3919

装载存储器, 955, 959, 1167, 1280

状

状态, 1246
模块有故障, 4222

状态符号, 1964
状态检查防火墙, 699, 3330
状态数据包检查, 467
状态中断, 1246
状态中断 (S7-1500), 1389
状态中断 OB, 1246
状态中断 OB (OB 55)（S7-300、S7-400）, 1072
状态中断 OB (S7-1500), 1389

资

资产管理, 3886
资源, 1282

子

子模块, 3845
子模块组态, 1290
子网, 88

概述, 864, 3506
连接的子网 (IPv6), 879, 2931, 3522
默认网关, 2880
组态, 865, 3507
组态 (IPv4), 3234
组态 (IPv6), 879, 2931, 3522

子网掩码, 85, 2569, 3313, 3692
子循环, 4134

自

自动更新, 1560
自动确定连接路径, 266
自动调试, 3729
自动协商, 3727
自签名证书, 372, 1225, 1363
自由第 2 层访问, 327
自由口, 2049

接收缓冲区, 2031
结束标准, 2028
开始标准, 2027
明码性, 2031

消息结束, 2026
消息开始, 2026

自由口协议, 2025

字

字符集
消息文本中, 2104

字符延迟时间, 2028
字符延时时间 CDT, 2040, 2121

总

总计数据量, 3948
总览导航, 15, 18, 25
总线周期, 3638

组

组, 888, 2963, 3254, 3535
组报警, 1219, 1357
组播, 281, 329, 523, 858, 2859
组名称, 495, 499
组属性, 553
组态

CP 作为智能从站, 3610
CPU 作为智能从站, 3611
DP 从站, 3574, 3588, 3667
DP 从站，简单, 3577, 3658
DP 从站作为智能从站, 3612
HART 变量, 4080
PPP, 833
分布式 I/O, 3573
模块, 1657
硬件, 43
直接数据交换, 3618
智能从站, 3579, 3604, 3670
智能从站的诊断地址, 3606
智能设备中的诊断地址, 3778
装载到 PG/PC, 3916
装载到设备, 3915

组态 MPI 网络的规则
分配 MPI 地址的规则, 111

组态 PROFIBUS 子网
参数相互匹配, 104
设置总线参数, 104
总线参数的含义, 105

组态具有以太网的网络, 85
IP 地址和子网掩码之间的关系, 87
创建专用子网, 87
链接网络, 88
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设置 IP 地址, 86
设置子网掩码, 86

组态控制, 1554, 1679, 1688, 1693, 1702, 3850, 
4104, 4109, 4152, 4164, 4187
组态连接, 238

对话框向导, 259, 268
图形, 259

组态模式, 755, 2690, 3095, 3392
组态数据包备份, 826, 2788, 3161, 3468
组织块, 1560
组织块 (OB)

CPU 硬件故障 OB (OB 84)（S7-300、
S7-400）, 1096
I/O 访问错误 OB (OB 122)（S7-300、
S7-400）, 1126
OB 的完整概述, 1057
背景 OB (OB 90) （S7-300、S7-400）, 1115
编程错误 OB (OB 121)（S7-300、S7-400）, 1122
程序执行错误 OB (OB 85) （S7-300、
S7-400）, 1098
处理中止 OB (OB 88) （S7-300、S7-400）, 1113
等时同步模式中断 OB（OB 61 至 OB 64）
（S7-300、S7-400）, 1080
电源错误 OB (OB 81) （S7-300、S7-400）, 1085
更新中断 OB (OB 56)（S7-300、S7-400）, 1075
机架故障 OB (OB 86)（S7-300、S7-400）, 1103
拉出/插入中断 OB (OB 83)（S7-300、
S7-400）, 1091
冷启动 OB (OB 102)（S7-300、S7-400）, 1116
暖启动 OB (OB 100)（S7-300、S7-400）, 1116
热启动 OB (OB 101)（S7-300、S7-400）, 1116
时间错误 OB (OB 80) （S7-300、S7-400）, 1081
时间中断 OB（OB 10 到 OB 17）（S7-300、
S7-400）, 1062
通信错误 OB (OB 87) （S7-300、S7-400）, 1111
显示, 4294
循环程序 (OB 1)（S7-300、S7-400）, 1061
循环中断 OB（OB 30 到 OB 38）（S7-300、
S7-400）, 1067
延时中断 OB（OB 20 到 OB 23）（S7-300、
S7-400）, 1066
硬件中断 OB（OB 40 到 OB 47）（S7-300、
S7-400）, 1070
诊断中断 OB (OB 82)（S7-300、S7-400）, 1088
制造商特定中断的 OB (OB 57)（S7-300、
S7-400）, 1078
状态中断 OB (OB 55)（S7-300、S7-400）, 1072

大循环时间, 1163, 1191, 1192, 1273, 1315
大字符数, 2028

小循环时间, 1163, 1191, 1273, 1315
终实体证书, 374

作

作业报头, 327, 329
作业缓冲区, 327, 329
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册

11/2022

编程基本知识 1
编程建议 (S7-1200, S7-1500) 2
数据类型 3
指令 4
程序编辑器 5
使用软件单元 (S7-1500) 6
创建和管理块 7
保护块 8
声明块接口 9
数据块编程 10
声明 PLC 变量 11
声明 PLC 数据类型 (UDT) 12
创建 LAD 程序 13
创建 FBD 程序 14
创建 STL 程序 (S7-300, 
S7-400, S7-1500) 15

创建 SCL 程序 16
转下页
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续

创建 GRAPH 程序 (S7-300, 
S7-400, S7-1500) 17
创建 CEM 程序 (S7-1200, 
S7-1500) 18

组态报警 19
PLC 程序编译与下载 20
比较 PLC 程序 21
显示程序信息 22
显示交叉引用 23
测试用户程序 24
通过 ProDiag 监视设备和工厂 
(S7-1500) 25
将 SIMATIC AX 库导入 TIA 
Portal 中 26



法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。
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编程基本知识 1
1.1 操作系统和用户程序

下图显示了操作系统与用户程序的交互过程：

OS

Global 

DB

iDB

FC

FC

FC

FB

OB 

操作系统 (OS)  
操作系统包含在每个 CPU 中，管理所有与特定控制任务无关的 CPU 功能和序列。 
例如，操作系统任务包括下列各项：

• 处理暖启动 
• 更新输入和输出过程映像

• 调用用户程序

• 检测中断和调用中断 OB
• 检测和处理错误

• 管理存储区

操作系统是 CPU 的组件，交付时已安装在其中。

对 PLC 进行编程
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用户程序 
用户程序包含处理特定自动化任务所需的所有函数。 
用户程序的任务包括：

• 使用启动 OB 检查（暖）启动的要求。如，限位开关是否位于正确位置或安全继电器是否

激活。 
• 处理过程数据。如，关联二进制信号，读取并评估模拟值，定义输出的二进制信号并输

出模拟值。

• 响应中断。如，超出模拟量扩展模块的限值时诊断错误中断

• 在正常的程序执行中进行错误处理

用户编写用户程序，并加载到 CPU 中。

1.2 用户程序中的块

1.2.1 线性编程与结构化编程

线性编程   
小型自动化任务可在程序循环 OB 中进行线性化编程。但这种编程方式仅适用于简单程序

中。 
下图所示为一个线性程序示意图：“Main”循环 OB 中包含整个用户程序。 
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OB 

Main

结构化编程   
将复杂自动化任务分割成与过程工艺功能相对应或可重复使用的更小的子任务，将更易于对

这些复杂任务进行处理和管理。这些子任务在用户程序中以块来表示。因此，每个块是用户

程序的独立部分。

结构化程序有以下优点：

• 通过结构化更容易进行大程序编程。

• 各个程序段都可实现标准化，通过更改参数反复使用。

• 程序结构更简单。

• 更改程序变得更容易。

• 可分别测试程序段，因而可简化程序排错过程。

• 简化了调试。

下图所示为一个结构化程序示意图：“Main”循环 OB 将连续调用子程序，执行所定义的子任务。
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OB 

Main

块的嵌套深度

块的允许嵌套深度取决于所用的 CPU。
下表列出了 大嵌套深度的参考值。有关所使用 CPU 的详细信息，请参见硬件文档中的技

术规格。单击表格中的链接，可访问 Internet 上的硬件文档。

CPU 系列 嵌套深度（参考值） 硬件文档的链接

S7-1500 每个优先级 24 个块 SIMATIC S7-1500 / ET 200MP 手册集 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
86140384)

S7-1200 16 个块位于循环 OB 或启动 OB；6 个附加块位

于中断事件 OB 中
SIMATIC S7-1200 自动化系统 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
91696622)

S7-400 每个优先级 24 个块；一个错误 OB 内 1 到 2 个
附加块

SIMATIC S7-400 自动化系统 S7-400 CPU 数据 
(https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
53385241)
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CPU 系列 嵌套深度（参考值） 硬件文档的链接

S7-300 每个优先级 16 个块；一个错误 OB 内 4 个附加

块

SIMATIC S7-300 CPU 31xC 和 CPU 31x：技术规

格 (https://
support.industry.siemens.com/cs/de/de/view/
12996906/zh)

ET 200SP 24 个块 SIMATIC ET 200SP 手册集 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
84133942)

 

结构的嵌套深度

结构 (STRUCT) 和 PLC 数据类型 (UDT) 的嵌套深度为 8 级。具体嵌套深度取决于所使用的 
CPU。

1.2.2 块类型概述

块类型  
我们提供了不同的块类型来执行自动化系统中的任务。 下表给出了可用的块类型：

块类型 简要描述

组织块 (页 46) (OB) 组织块定义用户程序的结构。

功能 (页 46) (FC) 功能包含用于处理重复任务的程序例程。 功能没有“存储器”。

功能块 (页 47) (FB) 功能块是一种代码块，它将值永久地存储在背景数据块中，从而即

使在块执行完后，这些值仍然可用。

背景数据块 (页 61) 调用背景数据块来存储程序数据时，该背景数据块将分配给功能块。

全局数据块 (页 48) 全局数据块是用于存储数据的数据区，任何块都可以使用这些数据。
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1.2.3 组织块 (OB)

定义    
组织块 (OB) 构成了操作系统和用户程序之间的接口。组织块由操作系统调用，可以控制（例

如）下列操作：

• 自动化系统的启动特性

• 循环程序处理

• 中断驱动的程序执行

• 错误处理

可以对组织块进行编程并同时确定 CPU 的特性。根据使用的 CPU ，提供有各种不同的组织块。 
有关组织块的更多信息，请参见“创建组态”部分“组态自动化系统”中有关 CPU 操作模

式的介绍。

组织块的启动信息

启动某些组织块之后，操作系统将提供可以在用户程序中进行评估的信息。有关提供的信息

（如果提供的话），请参见组织块的介绍。 

参见

创建组织块 (页 9178)

1.2.4 函数 (FC)

定义     
函数 (FC) 是不带存储器的代码块。 由于没有可以存储块参数值的数据存储器。 因此，调用

函数时，必须给所有形参分配实参。 
函数可以使用全局数据块永久性存储数据。
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应用

函数包含一个程序，在其它代码块调用该函数时将执行此程序。 例如，可以将函数用于下

列目的：

• 将函数值返回给调用块，例如，数学函数

• 执行工艺功能，例如，通过位逻辑运算进行单个的控制

可以在程序中的不同位置多次调用同一个函数。 因此，函数块简化了对重复发生的函数的

编程。

说明

调用函数时的参数传送

为了避免在使用函数时出错，请参见“块调用时的参数传递 (页 91)”章节中的信息。 

参见

创建函数和函数块 (页 9179)

1.2.5 函数块 (FB)

定义

函数块是一种代码块，它将输入、输出和输入/输出参数永久地存储在背景数据块中，从而

在执行块之后，这些值依然有效、。 所以函数块也称为“有存储器”的块。

函数块也可以使用临时变量。 临时变量并不存储在背景数据块中，而用于一个循环。

应用

函数块包含总是在其它代码块调用该函数块时执行的子例程。 可以在程序中的不同位置多

次调用同一个函数块。 因此，函数块简化了对重复发生的函数的编程。

函数块的实例

函数块的调用称为实例。 函数块的每个实例都需要一个背景数据块；其中包含函数块中所

声明的形参的实例特定值。 
函数块可以将实例特定的数据存储在自己的背景数据块中，也可以存储在调用块的背景数据

块中。 
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访问模式

S7-1200 和 S7-1500 提供两种不同的背景数据块访问选项，可在调用函数块时分配给函数

块： 
• 可优化访问的数据块

可优化访问的数据块无固定定义的存储器结构。 在声明中，数据元素仅包含一个符号名，

因此在块中没有固定的地址。

• 可一般访问的数据块（与 S7-300/400 兼容）

可一般访问的数据块具有固定的存储器结构。 声明元素在声明中包含一个符号名，并且

在块中有固定地址。

说明

为避免在使用函数块时出错，请参见“块调用时的参数传递 (页 91)”部分。

参见

创建函数和函数块 (页 9179)
多重背景 (页 74)
背景数据块 (页 61)
块访问的基本知识 (页 63)

1.2.6 全局数据块 (DB)

定义     
数据块用于存储程序数据。因此，数据块包含由用户程序使用的变量数据。全局数据块存储

所有其它块都可使用的数据。

数据块的 大大小因 CPU 的不同而各异。可以以自己喜欢的方式定义全局数据块的结构。

还可以选择使用 PLC 数据类型 (UDT) 作为创建全局数据块的模板。

用户程序中的全局数据块

每个函数块、函数或组织块都可以从全局数据块中读取数据或向其中写入数据。即使在退出

数据块后，这些数据仍然会保存在其中。可以同时打开一个全局数据块和一个背景数据块。 
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下图所示为不同的数据块访问：

DB_

Global

DB_

Instance

(iDB 3)

FC 2

FC 1

FB 3

访问模式

S7-1200 和 S7-1500 提供两种不同的全局数据块访问选项： 
• 可优化访问的数据块

可优化访问的数据块没有固定的定义结构。在声明中，仅为数据元素分配一个符号名称，

而不分配在块中的固定地址。

• 可标准访问的数据块（与 S7-300/400 兼容）

可标准访问的数据块具有固定的结构。数据元素在声明中分配了一个符号名，并且在块

中有固定地址。

参见

创建数据块 (页 9297)
块访问的基本知识 (页 63)
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1.2.7 ARRAY 全局数据块 (DB)

ARRAY 数据块 (S7-1500)
ARRAY 数据块是一种特殊类型的全局数据块。这些数据块包含一个任意数据类型的 ARRAY。
例如，可以是 PLC 数据类型 (UDT) 的 ARRAY。但这种数据块不能包含除 ARRAY 之外的其它

元素。由于采用平面结构，ARRAY 数据块可访问 ARRAY 元素，并将这些元素传递给被调用块。

ARRAY 数据块中始终启用“优化块访问”(Optimized block access) 属性。ARRAY 数据块不可

能进行标准访问。

在“移动 > ARRAY 数据块”(Move > ARRAY DB) 区域的“指令 > 基本指令”(Instructions > Basic 
instructions) 任务卡中，包含有各种 ARRAY 数据块的寻址方式。例如，使用这些指令间接寻

址该数据块的名称。

• ReadFromArrayDB：读取数组数据块 
• WriteToArrayDB：写入 ARRAY 数据块

• ReadFromArrayDBL：从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取

• WriteToArrayDBL：写入装载存储器的 ARRAY 数据块中

参见

ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
寻址 ARRAY 数据块中的变量 (页 126)
创建数据块 (页 9297)

1.2.8 ARRAY 数据块的使用示例

使用 ARRAY 数据块 (S7-1500)
ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY 的全局数据块。对于大多数应用程序来说，带有 ARRAY 
数据类型变量的数据块就已足够，因为使用 ARRAY 数据类型的变量可以直观地对访问进行

编程（例如 #myArray[#index]），并提供比 ARRAY 数据块更好的运行性能。但在某些情况

下，必须使用不同的长度来处理 ARRAY。ARRAY 数据块特别适合这些情况。 
以下示例说明了如何使用 ARRAY 数据块。
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编程示例

在传送带上传输一些单独的物料。这些物料会经过一个扫描仪，此扫描仪可读出该物料携带

的信息。该信息被读出后会传送到面板。由于扫描仪和面板具有不同的时钟周期/速度，所

以在所有情况下，都必须缓存物料信息。

在以下编程示例中，显示了如何编写用于传递物料信息的程序代码。为此，需使用 ARRAY 数
据块。

在该示例中，设置非常灵活，因而在创建程序代码时无需知道待读取或写入的 ARRAY 数据

块或该数据块的大小。这样，即可使用不同长度的 ARRAY。DB_ANY 数据类型具有较高的灵

活性。

使用数据类型 VARIANT 时，可灵活指定待读取或写入的值。 
如需访问该程序块中的值，则需在运行前传送 ARRAY 数据块。只有这样，才能确定 ARRAY 元
素的数据类型以及待读取或写入值的数据类型。 
通过特定指令，可确定对象的数量和 ARRAY 数据块的填充级别。
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PLC 

“UDT_Queue”  DB

 ARRAY 

DB 

 ARRAY DB 

“UDT_Material”  ARRAY DB

PLC 

FC_Dequeue

FC_Enqueue

DB_MaterialQueue

OB 

Main

Temp: 

      UDT_Material

InOut: 

      UDT_Queue

InOut: 

      UDT_Queue

UDT_Queue

DB :  DB_ANY

Size :  DINT

Used :  DINT

ReadPos: DINT

WritePos: DINT

FB_Scanner

UDT_Material

ArticleNumber :  DINT

ArticleName :      String

Amount :              Real

Unit :                     String

Array [0..1000] of UDT_Material

No [1]: UDT_Material

No [2]: UDT_Material

No [3]: UDT_Material

...

UDT_Queue

DB :  DB_ANY

Size :  DINT

Used :  DINT

ReadPos: DINT

WritePos: DINT

DB_MaterialBuffer
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操作步骤

创建 PLC 数据类型“UDT_Queue”。函数（“FC_Enqueue”和“FC_Dequeue”）均使用该 PLC 数
据类型。这对于访问变量 #Queue.Used 很重要，因为函数“FC_Enqueue”会将该变量加 1，而

函数“FC_Dequeue”会将该变量减 1。
1. 在项目树中，双击“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中的命令“新增数据类型”(Add new 

data type)。
这样，将创建并打开一个用于创建 PLC 数据类型的新声明表。

2. 在 PLC 数据类型中声明以下行：
DB > 数据类型：DB_ANY
Size > 数据类型：DINT
Used > 数据类型：DINT
ReadPos > 数据类型：DINT
WritePos > 数据类型：DINT
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编程“FC_Enqueue”函数，将物料信息值写入一个 ARRAY 数据块中。由于当前的接口编程中

使用 VARIANT 和 DB_ANY 数据类型，因此无需了解该指定 ARRAY 数据块及其值的数据类型。

1. 创建一个 SCL 函数并将其命名为“FC_Enqueue”。
2. 按如下方式声明块接口：

3. 编写以下程序代码：

编程基本知识

1.2 用户程序中的块

对 PLC 进行编程

54 编程和操作手册, 11/2022



通过该函数，检查数据块中是否仍有可用空间。如果是这样，则会将参数 value 中指定的值
写入到参数 db 中的数据块中。编写物料信息的所有新项后，变量 #Queue.Used 和指针变量 
#Queue.WritePos 都会加 1。光标到达数据块结尾处时，该立即复位为 0。如果数据块已满，
则返回错误代码 #4711。
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编程“FC_Dequeue”函数，从 ARRAY 数据块中读取物料信息并写入面板中。由于当前的接口

编程中使用 VARIANT 和 DB_ANY 数据类型，因此无需了解该指定 ARRAY 数据块及其值的数

据类型。这样会在面板上显示物料信息，例如：

1. 创建一个 SCL 函数并将其命名为“FC_Dequeue”。
2. 按如下方式声明块接口：

3. 编写以下程序代码：
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通过该函数，检查物料信息是否在数据块中可用。如果可用，请读取指针 #Queue.ReadPos 指
向的值，并将该值写入变量 #Value 中。读取物料信息的所有项后，变量 #Queue.Used 会减 
1，而指针变量 #Queue.ReadPos 会加 1。光标到达数据块结尾处时，该立即复位为 0。如果
数据块为空，则返回错误代码 #4712。

要保存物料数据，则需创建一个 ARRAY 数据块。使用 PLC 数据类型“UDT_Material”，作为 
ARRAY 数据块的数据类型。
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首先，创建 PLC 数据类型“UDT_Material”。该 PLC 数据类型中包含扫描仪采集到的物料信息

的结构。

1. 在项目树中，双击“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中的命令“新增数据类型”(Add new 
data type)。
这样，将创建并打开一个用于创建 PLC 数据类型的新声明表。

2. 在 PLC 数据类型中声明以下行：
ArticleNumber > 数据类型：DINT
ArticleName > 数据类型：STRING
Amount > 数据类型：REAL
Unit > 数据类型：STRING

创建 ARRAY 数据块“DB_MaterialBuffer”。该 ARRAY 数据数据块中包含有数据类型为

“UDT_Material”的物料信息数据记录。物料信息将通过“FC_Enqueue”函数写入 ARRAY 数据块

中。

1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
“添加新块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB))。
3. 输入名称“DB_MaterialBuffer”。
4. 选择数据块类型“ARRAY DB”。
5. 选择 PLC 数据类型“UDT_Material”作为 ARRAY 数据类型。
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6. 指定“1000”作为 ARRAY 上限。

7. 单击“确定”(OK)。

创建数据块“DB_MaterialQueue”。该数据数据块中包含有关 ARRAY 数据块中数据类型

“UDT_Queue”信息。该信息通过 OB“OB_MaterialQueue”写入。

1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
“添加新块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB))。
3. 输入名称“DB_MaterialQueue”。
4. 选择 PLC 数据类型“UDT_Queue”作为数据类型。

5. 单击“确定”(OK)。

创建启动组织块 (OB)“OB_MaterialQueue”。在该组织块中，初始化变量 DB 和 Size。
1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
“添加新块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“组织块 (OB)”(Organization block (OB)) 按钮。

3. 输入名称“OB_MaterialQueue”。
4. 选择类型“Startup”。
5. 选择 SCL 作为组织块的语言。
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6. 单击“确定”(OK)。
7. 编写以下程序代码：

在 Size 参数中输入 ARRAY 数据块的大小。Used 参数的起始值为“0”。因此，物料信息的第一
项写入到 ARRAY 元素“0”中。

通过数据块分配，将 ARRAY 数据块“DB_MaterialBuffer”与 SCL 函数“FC_Enqueue”和
“FC_Dequeue”相关联。 
1. 在“默认变量表”(Default tag table) 中声明以下变量：

2. 在扫描仪从中读出物料信息的函数块内调用 SCL 函数“FC_Enqueue”。
3. 在块接口的“Temp”部分，声明变量“ConnectionToUDT”（数据类型“UDT_Material”）和

“Error”（数据类型“INT”）：

4. 将函数调用与以下变量链接在一起，并在使能输入 EN 处创建信号沿“P：扫描操作数的信号上
升沿”(Scan operand for positive signal edge)。将信号沿与标准变量表中的全局变量关联在一
起：
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5. 调用 SCL 函数“FC_Dequeue”
6. 将函数调用与以下变量链接在一起，并在使能输入 EN 处创建信号沿“P：扫描操作数的信号上

升沿”(Scan operand for positive signal edge)。将信号沿与标准变量表中的全局变量关联在一
起：

结果

出现信号上升沿后，物料信息会立即通过指令“WriteToArrayDB”写入到 ARRAY 数据块，并且

通过指令“ReadFromArrayDB”发送到面板。

参见

ARRAY 全局数据块 (DB) (页 50)
寻址 ARRAY 数据块中的变量 (页 126)

1.2.9 背景数据块

定义       
函数块的调用称为实例。实例使用的数据存储在背景数据块中。 
背景数据块的 大大小因 CPU 的不同而各异。函数块中声明的变量决定背景数据块的结构。 
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访问模式

S7-1200 和 S7-1500 提供两种不同的背景数据块访问选项，可在调用函数块时分配给函数

块： 
• 可优化访问的数据块

可优化访问的数据块无固定的定义结构。声明元素仅在声明中包含一个符号名，且块中

没有固定地址。

• 可一般访问的数据块（与 S7-300/400 兼容）

可一般访问的数据块具有固定的结构。声明元素在声明中包含一个符号名，并且在块中

有固定地址。

参见

创建数据块 (页 9180)
块访问的基本知识 (页 63)
实例 (页 71)
在 LAD 中插入块调用 (页 9424)
在 FBD 中插入块调用 (页 9486)

1.2.10 CPU 数据块

定义

CPU 数据块由 CPU 在运行期间生成。为此，在用户程序中插入“CREATE_DB”指令。可以使用

在运行期间生成的数据块来保存数据。 
CPU 数据块由可用节点“程序块”文件夹中的小 CPU 图标来表示。与监视其它数据块类型

的值类似，可以在在线模式中监视 CPU 数据块的变量值。

无法在离线项目中创建 CPU 数据块。

加载 CPU 数据块

用户程序通过“CREATE_DB”指令生成的 CPU 数据块 初仅在在线模式的设备上提供。下次执

行从设备到项目的完整下载时，所有 CPU 数据块都将随其它块一起包含在内。在此期间，

CPU 数据块标记有一个小 CPU 图标。但是，无法再次将这些 CPU 数据块上传到设备。
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项目中 CPU 数据块的限制

将 CPU 数据块加载到离线项目中之后，可以打开并查看这些数据块的内容。但是请注意，项

目中的 CPU 数据块受到写保护。因此，项目中的 CPU 数据块受到以下限制： 
• 无法编辑 CPU 数据块，或将这些数据块转换为其它数据块类型。

• 无法为 CPU 数据块指定专有技术保护。

• 无法更改 CPU 数据块的编程语言。

• 无法编译 CPU 数据块或将其下载到设备。

比较 CPU 数据块

将 CPU 数据块加载到离线项目中后，可对所加载的 CPU DB 进行在线/离线比较。比较编辑

器提供了相应的差异总结。如果找到不同之处，就可对在线和离线 CPU 数据块进行同步，而

无需将离线数据块下载到设备中。

删除 CPU 数据块

可以从项目和 CPU 中删除 CPU 数据块。 

参见

删除 CPU 数据块 (页 9204)

1.2.11 可优化访问的块

1.2.11.1 块访问的基本知识

简介         
STEP 7 提供具有不同访问选项的数据块： 
• 可优化访问的数据块 (S7-1200/S7-1500)
• 可标准访问的数据块 (S7-300 / S7-400 / S7-1200 / S7-1500)
在一个程序中，可以包含两种不同类型的块。 
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可优化访问的数据块

可优化访问的数据块没有固定的定义结构。在声明中，仅为数据元素分配一个符号名称，而

不分配在块中的固定地址。这些元素将自动保存在块的空闲内存区域中，从而在内存中不留

存储间隙。这样，可以提高内存空间的应用率。 
在这些数据块中，变量使用符号名称进行标识。要寻址该变量，则需输入该变量的符号名。

例如，可通过以下方式访问“Data”数据块中的“Fill Level”变量： 
"Data".Fill Level
可优化访问的数据块具有以下优势：

• 可以使用任意结构创建数据块，而无需在意各个数据元素的物理排列方式。

• 由于数据的存储方式已优化并由系统进行管理，因此可快速访问经优化的数据。

• 不会放生访问错误，如，间接寻址或 HMI 进行访问。 
• 可以将指定的单个变量定义为具有保持性。

• 默认情况下，优化块具有一个预留存储区，可以在操作过程中对函数块或数据块的接口

进行扩展。无需将 CPU 设置为 STOP 模式，即可下载已修改的块，而不会影响已加载变

量的值。 

说明

对于以下块，将始终启用“优化块访问”(Optimized block access) 属性，并且无法取消选中。

• GRAPH 块
• CEM 块
• ARRAY 数据块

可标准访问的数据块

可标准访问的数据块具有固定的结构。数据元素在声明中分配了一个符号名，并且在块中有

固定地址。地址将显示在“偏移量”(Offset) 列中。

这些数据块中的变量既可以使用符号寻址，也可以使用绝对地址进行寻址。 
"Data".Fill Level
DB1.DBW2

为优化访问或标准访问设置保持性

如果将数据定义为具有保持性，则在发生电源故障或网络断开时，也可以保留这些数据的值。

在热启动后也不会对保持型变量进行初始化，而是保持电源发生故障之前的值。如果将一个

数据块变量定义为具有保持性，则该变量将存储在数据块的保持性存储器区域中。 
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设置保持性的选项取决于块的访问类型。

• 对于可标准访问的数据块，不能定义各变量的保持性。保持性设置对于该数据块的所有

变量均有效。

• 对于可优化访问的数据块，可以定义各个变量的保持性。 
对于结构化数据类型的变量，保持性设置将始终应用于整个结构。无法对数据类型中的

各个元素进行任何单独的保持特性设置。 

为优化访问或标准访问设置寻址选项

可优化访问的数据块只能进行“类型安全”访问。类型安全访问只能通过变量的符号名称进

行寻址。这意味着即使块或块接口发生更改，也不会导致程序中存在不一致或发生访问错误。

下表列出了经优化数据所允许的寻址方式：

寻址 可标准访问的块 可优化访问的块

符号寻址 √ √
ARRAY 的索引寻址 - √
片段访问 √ √
使用 AT 进行覆盖 √ -
绝对寻址 √ -
通过 ANY 进行间接寻址 √ -
通过 POINTER 和 VARIANT 进行间

接寻址

√ 仅使用符号表示

通过引用进行间接寻址 - √

参见

设置块访问 (页 66)
数据块中的变量寻址 (页 123)
创建块 (页 9177)
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1.2.11.2 设置块访问

简介         
在创建块时将自动设置块访问：

• 在 S7-1200/1500 产品系列的 CPU 上创建的块通过默认设置提供优化访问。

• 在 S7-300/S7-400 产品系列的 CPU 上创建的新块通过默认设置提供标准访问。

无法自动转换对复制或移植到不同产品系列 CPU 的块的访问。但在某些情况下，可在手动

模式中更改块访问，如为了充分利用 CPU 的全部功能。 
大多数情况下，转换块访问之后需要重新编译并加载程序。

注意

GRAPH 块的优化块访问

在 S7-1500 中，GRAPH 块始终启用“优化块访问”(Optimized block access) 属性，并且无

法取消选中。

步骤

要设置块访问，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 右键单击要更改块访问的块。

3. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
将打开该块的属性对话框。

4. 在区域导航中，单击“属性”(Attributes)。
5. 启用或禁用“优化块访问”(Optimized block access) 选项。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。

限制和特殊功能

作为一项原则，仅能在 S7-1200/1500 产品系列的 CPU 上转换块访问，只有这些 CPU 才支持

“优化”访问模式。

编程基本知识

1.2 用户程序中的块

对 PLC 进行编程

66 编程和操作手册, 11/2022



以下限制或特殊功能适用于此：

• 背景数据块

背景数据块的块访问始终由分配的函数块决定，且无法在手动模式中更改。如果更改了

函数块的访问模式，还需要更新分配的背景数据块。这一更新过程改变了背景数据块的

访问模式。

• 系统块和受专有技术保护的块

对于系统块和受专有技术保护的块，无法手动编辑块访问。 
• 组织块

可标准访问的 OB 的启动信息始终保存在块接口“Temp”部分的前 20 个字节中。相比之下，

可优化访问的 OB 的启动信息则始终写入到“Input”部分。为此，只要转换了块访问，OB 
的块接口也会发生变化。更多信息，请参见后继章节。

将块访问从“标准”转换为“优化”。

从 S7-300/400 产品系列的 CPU 中复制到 S7-1200/1500 产品系列的 CPU 中的块 初将保持

“标准”访问模式。但是，使用可优化访问的块可以极大提高程序执行性能，这就是手动修

改访问模式有用的原因。

块在转换期间进行了以下修改：

• 函数块

所有接口参数均指定了“非保持”的保持性性设置。 
• 全局数据块

集中分配到所有数据块的保持性设置被传输到各个接口参数。现在便可以操作不同参数

的保持性设置。 
但是将会有以下规则：对于结构化数据类型的变量，保持性设置将始终应用于整个结构。

无法将单独的保持性设置分配到结构化数据类型中的各个元素。因此，无法向基于 PLC 数
据类型的数据块变量分配特定的保持性设置。

• 组织块

保存在“Temp”部分前 20 个字节中的所有接口参数都将被删除。新的 CPU 特定的启动信

息将被输入“Input”部分。通过重新命名用户定义的接口参数，在此过程中发生的与用户

定义接口参数的命名冲突已得到解决。
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小心

转换块访问后可能会有以下结果：

• 在将块访问转换为“优化模式”之后，无法再对块的接口参数进行绝对寻址。
示例：#L0.1 不再有效。 

• 因为转换为组织块的“优化”块访问模式也会修改 OB 接口，

由于更改，可能需要修改、重新编译并重新加载该程序。

将块访问从“优化”转换为“标准”。

如果想从 S7-300/400 产品系列的 CPU 中将块复制或移动到 S7-1200/1500 产品系列的 CPU 
中，首先需要设置“标准”访问模式。

块在转换期间进行了以下修改：

• 函数块和全局数据块。

无法继续在函数块中设置保持性。在背景数据块中进行了相应设置。 
背景 DB 或全局 DB 中的所有接口参数都被分配了相同的保持性设置。转换受限于以下规

则：

– 如果原始块中的所有接口参数都为保持性参数，那么整个块在转换之后也具有保持性。

– 如果原始块中的所有接口参数都为非保持性参数，那么整个块在转换之后也具有非保

持性。

– 如果原始块中的接口参数具有不同的保持性设置，那么整个块在转换之后将具有非保

持性。

• 组织块

保存在“Input”区域中的所有接口参数都将被删除。新 CPU 特定的启动信息将输入到“Temp”
部分。该数据被写入前 20 个字节。通过重新命名用户定义的接口参数，在此过程中发生

的与用户定义接口参数的命名冲突已得到解决。

小心

转换块访问后可能会有以下结果：

由于转换为“标准”块访问模式可能会更改接口参数中的保持性设置，因此由于发生了更

改，可能需要修改、重新编译并重新加载该程序。

参见

块访问的基本知识 (页 63)
指定块属性 (页 9190)
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1.3 块调用

1.3.1 块调用的原理

块调用的函数   
要在用户程序中执行用户自定义块，择需通过其它块对齐进行调用。 
当一个块调用另一个块时，将执行被调用块的指令。只有完成被调用块的执行后，才会继续

执行调用块。并且继续执行块调用后的指令。

下图所示为用户程序中块调用的顺序：

 

OB FB  FC

 

FB  FC

参数传递

调用块时，必须给块接口中的参数赋值。通过提供输入参数，用户可以指定用于执行块的数

据。通过提供输出参数，用户可以指定执行结果的保存位置。

参见

调用层级 (页 70)
实例的基本知识 (页 71)
块调用时的参数传递 (页 91)
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1.3.2 调用层级

定义    
块调用的顺序和嵌套称为调用层级。 
下图所示为在一个执行周期内的块调用顺序和嵌套深度示例：

OS Global

DB

iDB 1

FC 2

FC 1

FB 1

OB 

块的嵌套深度

块的允许嵌套深度取决于所用的 CPU。
下表列出了 大嵌套深度的参考值。有关所使用 CPU 的详细信息，请参见硬件文档中的技

术规格。单击表格中的链接，可访问 Internet 上的硬件文档。

CPU 系列 嵌套深度（参考值） 硬件文档的链接

S7-1500 每个优先级 24 个块 SIMATIC S7-1500 / ET 200MP 手册集 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
86140384)

S7-1200 16 个块位于循环 OB 或启动 OB；6 个附加块位

于中断事件 OB 中
SIMATIC S7-1200 自动化系统 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
91696622)
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CPU 系列 嵌套深度（参考值） 硬件文档的链接

S7-400 每个优先级 24 个块；一个错误 OB 内 1 到 2 个
附加块

SIMATIC S7-400 自动化系统 S7-400 CPU 数据 
(https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
53385241)

S7-300 每个优先级 16 个块；一个错误 OB 内 4 个附加

块

SIMATIC S7-300 CPU 31xC 和 CPU 31x：技术规

格 (https://
support.industry.siemens.com/cs/de/de/view/
12996906/zh)

ET 200SP 24 个块 SIMATIC ET 200SP 手册集 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
84133942)

 

结构的嵌套深度

结构 (STRUCT) 和 PLC 数据类型 (UDT) 的嵌套深度为 8 级。具体嵌套深度取决于所使用的 
CPU。

参见

实例的基本知识 (页 71)
块调用的原理 (页 69)

1.3.3 实例

1.3.3.1 实例的基本知识

定义

函数块调用后，需要相应的存储器保存工作数据。这些数据又称为实例。

实例具有以下特性：

• 实例通常分配给一个 FB。 
• 实例的结构取决于所关联函数块的接口，且只能在此进行更改。

• 实例在函数块调用时自动生成。 
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实例的存储

可通过以下几种方式存储实例： 
• 单实例： 

被调用的函数块将数据保存在自已的背景数据块中。 
另请参见：单实例 (页 72)

• 多重实例： 
被调用函数块不会将数据保存在自已的背景数据块中，而是保存在另一函数块的实例中。

另请参见：多重实例 (页 74)
• 参数实例： 

将函数块的实例作为输入输出参数 (InOut) 传送到另一数据块中。该块可访问已传送实例

中的数据或调用关联函数块。

另请参见：参数实例 (页 77)

参见

块接口概述 (页 9233)
实例数据寻址 (页 125)
数据块中的变量寻址 (页 123)
块调用的原理 (页 69)
调用层级 (页 70)

1.3.3.2 单个背景

定义     
位于自身背景数据块中的函数块 (FB) 实例又称为单实例。因此，背景数据块中包含有单个

块调用的工作数据。

优势

使用单实例具有以下优势： 
• 函数块可重用 
• 适用于简单程序的完美结构
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单实例的工作原理

下图显示了函数块“Caller”正使用另一函数块（“Valve”）。“Valve”作为一个单实例进行调用；

即，该函数块的数据将保存在自己的背景数据块中。 
 

背景数据块的结构由相应函数块的接口定义，且只能在此更改。背景数据块中包含以下数

据： 
• 块参数 

“Input”、“Output”和“InOut”区域中的块参数将作为程序调用时的块接口。 
• 静态局部数据

Static 局部数据位于“Static”区域，用于永久性地存储当前程序循环外的中间结果，如存储

信号状态进行边沿评估。

创建单实例

可使用以下几种方式创建单实例：

• 在程序中调用函数块时，“调用方式”(Call options) 对话框随即打开。在该对话框中，可

输入要将该函数块作为单实例、多重实例或参数实例进行调用。

• 创建新数据块时开“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。在该对话框中，可在“类

型”(Type) 中选择待创建背景数据块的函数块。 
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调用单实例

调用单实例时，系统将指示所分配的背景数据块。

下图显示了 LAD 中“Block”块在作为单实例的调用过程。背景数据块“BlockData”位于该调用

之上。

说明

调用和寻址命名空间中的块

在程序代码中，命名空间中的程序元素使用 IEC 格式进行表示：

• 块名称不使用引号括起。

• 名称空间位于块名称之前，使用点分进行分隔。

有关命名空间格式的详细信息，请参见：“命名空间简介 (页 9133)”

参见

实例的基本知识 (页 71)
多重背景 (页 74)

1.3.3.3 多重背景

定义     
当函数块 (FB) 调用另一个函数块时，可其实例数据存储在调用函数块的背景数据块中。这

种块调用又称之为多重实例。
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优势

使用多重实例具有以下优势： 
• 适用于复杂块的完美结构 
• 背景数据块的数量较少 
• 轻松编写本地子程序，如本地定时器或边沿评估等。

多重实例的工作原理

下图显示了一个函数块正在使用另一函数块（“Valve”）。其中，“Valve”作为一个多重实例进

行调用；即，该函数块的数据将保存在调用函数的背景数据块中。多重实例数据位于调用块的

“Static”区域中。在 S7-1200/S7-1500 系列的 CPU 中，该实例也可位于另一函数块的背景数

据块中。

创建多重实例

可通过以下几种方式创建多重实例：

• 在程序中调用函数块时，“调用方式”(Call options) 对话框随即打开。在该对话框中，可

输入要将该函数块作为单实例、多重实例或参数实例进行调用。

• 直接在调用块接口中声明多重实例。

• 直接在另一函数块接口中声明多重实例 (S7-1200/S7-1500)。
另请参见“声明多重实例”
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多重实例的 ARRAY
多重实例也可创建为一个 ARRAY。在程序循环执行的过程中，可使用一个可变下标对各个 
ARRAY 元素进行寻址。 

直接在函数块接口中声明 ARRAY of multi-instances。

调用多重实例 
调用一个多重实例时，系统将指示所分配的实例。下图显示了“Block”块在 LAD 中作为多重

实例进行调用。 
在以下示例中，该实例位于调用块背景数据块本地：

在以下示例中，该实例位于背景数据块中“MyOtherFB”(S7-1200/S7-1500)：
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在以下示例中，该实例位于背景数据块“MyOtherFB”中的 ARRAY of multi-instances 内 
(S7-1200/S7-1500)：

 

说明

调用和寻址命名空间中的块

在程序代码中，命名空间中的程序元素使用 IEC 格式进行表示：

• 块名称不使用引号括起。

• 名称空间位于块名称之前，使用点分进行分隔。

有关命名空间格式的详细信息，请参见：“命名空间简介 (页 9133)”

参见

实例的基本知识 (页 71)
单个背景 (页 72)
多重实例 ARRAY 中参数实例的使用示例 (页 82)

1.3.3.4 参数实例

定义

参数实例是一种特殊的实例化方式： 
在运行过程中，可以将待使用的块实例作为 in-out 参数 (InOut) 传送到调用块中。  
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优势

使用参数实例具有以下优势： 
• 在运行过程中，可定义当前使用的实例。 
• 在程序循环中，可通过迭代方式处理不同的实例。

说明

ARRAY 实例 
要简化程序循环中实例的迭代处理过程，可定义一个 ARRAY 实例。

• 数据类型为“DB_ANY”的 ARRAY
• 多重实例 ARRAY
在程序循环过程中，可通过可变下标对各 ARRAY 元素进行寻址。

另请参见“参数实例的使用示例 (页 82)”

参数实例的工作原理

下图显示了“Caller”，正使用另一函数块（“Valve”）。“Valve”的实例将作为参数实例进行传

递。为此，需定义一个 in-out 参数（("#valveInstance")），用于在运行期间传送该特定实

例。 
 

创建参数实例

参数实例在调用函数块时定义。调用函数块时，可在显示的对话框中指定将该函数块作为单

实例、多重实例或参数实例进行调用。此外，也可以在块接口中直接手动输入参数实例。

另请参见声明参数实例 (页 9254)
下图显示了函数块“Valve”的参数实例调用：
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将实例作为参数传送

每次调用较高级别函数块时（本示例中为“Caller”），将为被调用函数块传送一个实例（本示

例为“Valve”）。可传送以下类型的实例： 
• 单实例 

传送被调用函数块的现有背景数据块。 
• 多重实例 

传送被调用函数块现有的多重实例。 
• 多重实例 ARRAY 的各个元素 

传送多重实例现有 ARRAY 的元素。

• 数据类型为“DB_ANY”的变量 (S7-1200 >= V4.2 / S7-1500 >= V2.0)
将数据类型为“DB_Any”的变量传送到运行期间所分配的相应实例处。

请注意，“指令”(Instructions) 任务卡中的系统块实例不支持这种参数传递方式。

下图显示了函数块“Caller”的调用。通过“valveInstance”参数，传送实例“#currValve”。在运行

期间，将通过 #currValve 参数处未决的实例调用“Valve”。 
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在 S7-1200/S7-1500 系列的 CPU 中，也可将位于另一函数块的背景数据块中的实例作为参

数传送。

在以下示例中，所传递的实例位于背景数据块“MyOtherIDB”中 (S7-1200/S7-1500)：

在以下示例中，所传递的实例位于背景数据块“MyOtherIDB”的 ARRAY of multi-instances 中 
(S7-1200/S7-1500)：
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 在以下示例中，从数据类型为“DB_ANY”的 ARRAY 中传送来的实例位于全局数据块

“DB_ValveInstances”中：

 

说明

调用和寻址命名空间中的块

在程序代码中，命名空间中的程序元素使用 IEC 格式进行表示：

• 块名称不使用引号括起。

• 名称空间位于块名称之前，使用点分进行分隔。

有关命名空间格式的详细信息，请参见：“命名空间简介 (页 9133)”
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1.3.3.5 参数实例的使用示例

多重实例 ARRAY 中参数实例的使用示例

任务

通过参数实例可将函数块的实例传送到其它块（FB 或 FC）中进行进一步处理，如数据查询、

错误分析，甚至使用由被传递实例执行的函数块。

ARRAY 多重实例可用于组合相同类型的对象，并在程序循环中对这些实例的下标进行处理。

ARRAY 下标元素可作为参数实例传送到其它块中。

在以下示例中，使用对象“Valve”(FB_Valve) 进行详细说明。在此，显示了程序块（本示例中

为“FB_ValveControl”）中进行阀处理的所有相关信息。

下图显示了所需的特性以及具体的应用方式：

Call valve instance[i] (...)

Valve instance[1]

Valve instance[2]

Valve instance[3]

Valve instance[…]

FB_ValveControl

ARRAY of valve

Current: = Status (valve instance[i])

IF maintenance case (valve instance[i]) 

THEN (perform maintenance)

FB_Valve

FC_StatusValve

FC_MaintainValve

• 使用函数“FC_StatusValve”和“FC_MaintainValve”，对调用时接收到的“FB_Valve”程序块的

参数实例继续处理。

• 在“FB_ValveControl”程序块中，可使用 ARRAY 多重实例对现有的阀的数量进行声明，同

时通过各种函数对循环程序中的所有阀进行管理。
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说明

完整性

该解决方案示例仅用于说明如何实现指定的任务。请注意，在实际任务中需要对程序代码进

行相应调整。

在本示例中，需要使用以下程序块：

块 说明 编程语言

FB_ValveCont
rol

该函数块将用作一个控制块，可通过一个多重实

例 ARRAY 对所有阀进行处理。

SCL

FB_Valve 该函数块中包含阀数据的定义以及进行阀处理的

程序代码。

SCL
（在程序块

“FB_ValveControl”中，将

用到这三个程序块。）

FC_StatusValv
e

该函数将返回当前所处理阀的状态。

FC_MaintainV
alve

该函数用于检查阀是否需要维护。如果需要，将

执行维护操作，并在维护完成时返回函数值 
TRUE。

操作步骤：创建“FB_Valve”
要创建该 SCL 函数块，请执行以下操作步骤：

1. 双击“新增块”(Add new block) 命令。
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“函数块 (FB)”(Function block (FB)) 按钮。

3. 输入名称“FB_Valve”。
4. 选择 SCL 编程语言。

5. 单击“确定”(OK)。

编程基本知识

1.3 块调用

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 83



6. 基于可打开和关闭的阀进行块接口声明，如下所示：

7. 编写阀控制程序代码，如下所示：

操作步骤：创建“FC_StatusValve”
要创建 SCL 函数块“FC_StatusValve”，请执行以下操作步骤：

1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“函数 (FC)”(Function (FC)) 按钮。

3. 输入名称“FC_StatusValve”。
4. 选择 SCL 编程语言。

5. 单击“确定”(OK)。
6. 使用参数实例“FB_Valve”组合声明该块接口，如下所示：

7. 编写程序代码，如下所示：
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操作步骤：创建“FC_MaintainValve”
要创建 SCL 函数块“FC_MaintainValve”，请执行以下操作步骤：

1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“函数 (FC)”(Function (FC)) 按钮。

3. 输入名称“FC_MaintainValve”。
4. 选择 SCL 编程语言。

5. 单击“确定”(OK)。
6. 使用参数实例“FB_Valve”组合声明该块接口，如下所示：

7. 编写程序代码，如下所示：

操作步骤：创建“FB_ValveControl”
要创建该 SCL 函数块，请执行以下操作步骤：

1. 双击“新增块”(Add new block) 命令。
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“函数块 (FB)”(Function block (FB)) 按钮。

3. 输入名称“FB_ValveControl”。
4. 选择 SCL 编程语言。

5. 单击“确定”(OK)。
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6. 定义用户常量：

在本示例中，可通过用户常量“vmax”快速更改程序中的阀数量。 
7. 使用“FB_Valve”中的阀实例组合声明该块接口，如下所示：

8. 编写程序代码，如下所示：
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操作步骤：调用 OB 1 中的“FB_ValveControl”
要调用 OB 1 中的函数块“FB_ValveControl”，请执行以下操作步骤：

1. 双击打开“Main [OB1]”块。

2. 使用拖放操作，将函数块“FB_ValveControl”添加到 OB 1 中。

结果

每个程序循环中处理一个阀。系统将对下标选定的相应阀进行处理和状态查询。必要时，可

进行相应维护。

在本示例中，每个循环处理一个阀。当然，也可以在一个程序循环中处理所有的阀，但循环

时间会相对延长。如果要缩短程序循环时间，则不建议在一个程序循环中执行所有处理。

参见

参数实例 (页 77)
多重背景 (页 74)
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ARRAY of DB_ANY 中参数实例的使用示例 (S7-1200, S7-1500)

任务

以下示例显示了如何通过一个可变下标寻址函数块中的多重实例。这些实例将在一个 FOR 循
环中迭代处理。

MyFB

MyFBInst0

MyFBInst1

MyFBInst2

MyFBInst3

MyFBInst4

myArrayOfInstances: Array [0..4] of DB_Any

No [0] : DB_Any:=MyFBInst0

No [1] : DB_Any:=MyFBInst1

No [4] : DB_Any:=MyFBInst4

LoopCallDoMyFB

//Passes the instances of "MyFB"

//to "DoMyFB"

FOR #i := 0 TO 4 DO

 "DoMyFB"(currentMyFBInstance :=

 "DBAnyStorage".myArrayOfInstances[#index]);

END_FOR;

DoMyFB

//Calls the passed instance of

//"MyFB" and processes it in the

//program code

 #currentMyFBInstance()

Parameter 
Instance

DBAnyStorage

 

创建示例程序

1. 首先，创建函数块 "MyFB" 并在块属性中将存储器预留设置为“0 个字节”(0 bytes)。
2. 生成 5 个 "MyFB" 背景数据块。

3. 生成全局数据块 "DBAnyStorage" 并在数据块的属性中将存储器预留区域设置为“0 字节”。
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4. 在 "DBAnyStorage"  中，声明 "DB_ANY" 数据类型的 ARRAY 中包含 5 个元素。

5. 初始化时，可在启动 OB 中将 5 个背景数据块的符号名称分别指定给各 ARRAY 元素。
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6. 创建函数块 "LoopCallDoMyFB" ，并通过 FOR 迭代访问 "MyFB" 的单个实例。
这些实例将传送到函数 "DoMyFB" 中依次执行。  
这些传递的实例在运行过程中确定。即，在程序的创建过程中，无法确定待传送的实例是否与 
"DoMyFB"  接口中所声明的参数相匹配。为此，建议在函数块 "LoopCallDoMyFB" 中使用指令 
"TypeOfDB"  进行检查。

7. 在  "DoMyFB" 的接口中，声明 in/out 参数 "currentMyFBInstance"。在运行过程中， 
"LoopCallDoMyFB" 在将待处理的 "MyFB" 实例传递到 "DoMyFB" 函数中。（作为参数实例进行
传递）。
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结果

函数块 "DoMyFB" 逐一对 "MyFB" 的所有实例进行编辑。

参见

参数实例 (页 77)

1.3.4 块调用时的参数传递

1.3.4.1 块参数的使用规则

块参数

调用块为被调用块提供将使用的值。这些值将作为块参数进行引用。输入参数为被调用块提

供需处理的值。该块将通过输出参数返回结果。

因此，块参数可作为调用块和被调用块之间的接口。 
如果仅需查询或读取值，则可使用输入参数；如果要设置或写入这些值，则需使用输出参数。

如果要读写块参数，则需将这些块参数创建为 in-out 参数。

在块内使用块参数时，应遵循以下规则：

• Input 参数只能读取。

• Out 参数只可写入。

• In/out 参数可读取和写入。

形参和实参

被调用块接口中定义的块参数，称之为形参。在调用过程中，将作为参数占位符传递给该块。

调用块时，传递给块的参数称为实参。 
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实参和形参的数据类型必须相同，或可以根据数据类型转换规则进行转换。

说明

S7-1200/1500：将 I/O 输入或输出作为块参数进行传送

如果将一个 I/O 输入或输出用作输入参数，则运行过程中调用该块时可能会发生 IO 访问错误。

例如，直接访问输入模块时发生读取错误。 
S7-1500 系列 CPU（固件版本 V2.1 或更高版本）的系统响应如下：

调用块并使用信号的替换值进行处理。

S7-1200 和 S7-1500 系列 CPU（固件版本低于 V2.1）的系统响应如下：

发生 I/O 访问错误时，不进行块调用。而在块调用结束后继续程序执行。如果存在 OB 122 或
启用了本地错误处理，则执行这些操作。 
要防止在发生 I/O 访问错误时不调用块，首先需要将该 I/O 输入或输出复制到一个局部变量 
(Temp) 中，然后再将其作为块参数传送到被调用块中。

有关本主题的更多信息，请参见“常见问题与解答”。

FAQ 89377245：使用不可用 PROFINET 组件寻址 S7-1200/S7-1500 中的块时，操作为何不

会执行？ (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/89377245)

参见

在程序中使用变量 (页 112)
函数块的参数分配 (页 95)
函数的参数分配 (页 92)
声明块接口的规则 (页 9235)
PLC 数据类型 (UDT) (页 302)
STL 基础知识 (页 9525)

1.3.4.2 函数的参数分配

函数 (FC) 的参数     
函数没有可以存储块参数值的数据存储器。因此，调用函数时，必须给所有形参分配实参。 

编程基本知识

1.3 块调用

对 PLC 进行编程

92 编程和操作手册, 11/2022

https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/89377245


输入参数 (Input)
每次块调用前，只能读取输入参数一次。这样，在块中写入一个输入参数时，不会对实参造

成影响；而仅写入形参。

输出参数 (Output)
每次块调用之后，只能读取输出参数参数一次。这样，就不会读取块中的输出参数。请注意，

如果仍需读取输出参数，将只会读取该形参的值。无法读取该块中实参的值。 
如果在函数中没有写入该函数的输出参数，那么将使用为特定数据类型预定义的值。例如，

BOOL 类型的预定义值为“false”。但结构化的输出参数不会预先赋值。

为了防止对预定义的值或未定义的值进行其它意外处理，则需在进行块编程时注意以下事项：

• 对于块中的所有程序路径，请确保将值写入输出参数。为此，请注意跳转命令可能会跳

过设置输出的指令序列。 
• 请注意，置位和复位命令取决于逻辑运算的结果。如果输出参数值通过这些命令和 RLO = 0 

来确定，则不会生成值。 
• 可以的话，请为函数的输出参数分配一个默认值。

输入/输出参数 (InOut)
在块调用之前读取输入/输出参数并在快调用之后写入。如果在块中读取或写入参数，那么

只能访问形参。 
具有结构化数据类型的输入/输出参数不属于以上情况。结构化的数据类型中可包含多种数

据元素，如 ARRAY 或 STRUCT。这些元素将通过一个指针传递给被调用块。因此，在块中读

取或写入结构化输入/输出参数时，将始终访问实参。

函数的输入/输出参数不会写入该函数中，而是将之前的输出值或输入值用作为函数值。因此，

需要注意上述有关输出参数的信息，这样才可对旧值处理得当。
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临时局部数据 (Temp)
在进行块处理过程中，仅支持临时局部数据。具体的处理方式，取决于块的优化设置：

• 标准访问

下列规则适用于可标准访问的代码块以及设置了持久性“在 IDB 中设置”(Set in IDB) 的所

有变量： 
如果正在使用临时局部数据，则必须确保在使用前对值进行初始化。否则，这些值将为

随机数。WSTRING 数据类型的 STRING 临时数据例外：系统将自动预分配实际长度 0。
• 优化访问

以下规则适用于可优化访问的代码块：

– 如果函数中未写入临时变量，则将使用指定数据类型的预定义值。

下表列出了一些预定义值示例：

数据类型 预定义的值

Bool False
Int 0
REAL 0.0
Char ' '
Wchar WCHAR#' '
DTL DTL#1970-01-01-00:00:00
DATE_AND_TIME DT#1990-01-01-00:00:00
Date D#1990-01-01

– 对于 PLC 数据类型的元素，将预先赋值 PLC 数据类型 (UDT) 声明中所指定的默认值。 
– 即使应用于 PLC 数据类型中，STRING 和 WSTRING 均预指定为实际值“0”。
– 即使应用于 PLC 数据类型中，ARRAY 数据类型的元素将预指定为值“0”。 

函数值 (Return)
通常，函数会计算函数值。可以通过输出参数 RET_VAL 将此函数值返回给调用块。为此，必

须在函数的接口中声明输出参数 RET_VAL。RET_VAL 始终是函数的首个输出参数。参数 
RET_VAL 可以是除 ARRAY 和 STRUCT 以及 TIMER 和 COUNTER 参数类型之外的所有数据类型。

在 SCL 编程语言中，函数可以在表达式中直接调用。然后，根据计算出的函数值得出表达式

结果。因此，SCL 中函数值不能为数据类型 ANY。
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参见

函数块的参数分配 (页 95)
块参数的使用规则 (页 91)
调用函数 (页 9630)
SCL 中调用函数的示例 (页 9633)

1.3.4.3 函数块的参数分配

提供函数块 (FB) 的参数     
对于函数块，参数值将存储在背景数据中。 
如果函数块的输入、输出或输入/输出参数尚未赋值，且参数在上一个循环中已完成了一次

初始化时，将使用所存储的值。否则，CPU 将转入 STOP 模式并生成一条运行时错误。

在某些情况下，必须指定实参。

下表显示了必须分配实参的函数块参数： 

参数 基本数据类型 结构化数据类型 参数类型

输入 (Input) 可选 可选 可选

输出 (Output) 可选 可选 不允许

输入/输出 (InOut) 可选 • 调用非优化块：非绝对需要，但需通过

调用操作对值进行一次初始化，否则将

输出一条运行时错误。

•  调用已优化的块：必需

不允许

参见

块参数的使用规则 (页 91)
函数的参数分配 (页 92)
参数类型 (页 383)
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1.3.4.4 以副本或者指针形式传送参数

简介

调用块时，将数据传递到块接口中的参数。在输入参数中，可传递块需处理的数据。在输出

参数中，用户可以指定处理结果的保存位置。输入/输出的参数可用于将数据传递到被调用

块中并返回结果。

STEP 7 在内部可识别两种不同的参数传递方式：数据以指针或副本的形式传递，具体取决

于参数的传递范围和数据类型。

以副本形式传递（按值调用）

在块调用过程中，操作数的值将复制到被调用块的输入参数中。对于函数块，副本存储在实

例 DB 中；对于函数，它存储在块堆栈中。副本需要额外的存储空间。

也就是说，被调用块将始终使用调用块时指定操作数所具有的值。它不可以直接访问操作数。

写访问仅会修改副本，不会修改指定操作数的实际值。读访问仅读取调用块时创建的副本。

"My_int"

： 31

FC / FB

IN

value: 31

以指针形式传递（按引用调用）

在块调用期间，参数通过指针引用。 
也就是说，被调用的块可以直接访问被指定为参数的操作数的存储器地址：直接写访问会导

致指定操作数改变。读访问直接读取访问时操作数的值。由于没有创建副本，不需要额外的

存储空间。

"My_string"

'

FC/FB

IN/OUT

"My_string"
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说明

在“InOut”区域声明结构化数据类型

如果可以，将块接口中的“InOut”区域用于结构化变量。由于系统默认结构化的 in/out 参数

作为指针传递，因而不会增加相应的数据存储空间。

结构化数据类型包含多个数据元素，例如 ARRAY、STRUCT、(W)STRING、Date_And_Time、
PLC 数据类型 (UDT)、系统数据类型（例如 IEC_Timer 或 IEC_Counter）以及 ErrorStruct。

S7-1200/1500 的参数传递

下表列出了 S7-1200/1500 中基本数据类型或结构化数据类型块参数的传递方式。基本数据

类型为 BOOL、INT、BYTE 等。结构化数据类型包括 ARRAY、STRUCT 或 STRING。 
还列出了参数实例和工艺对象的处理方法。参数实例是一种块调用，用于将被调用的块的实

例作为 in-out 参数传送至调用块。工艺对象是指用于控制轴、PID 控制器或高速计数器的对

象。

  基本数据类型 结构化数据类型 参数实例 工艺对象

 
 

FC

Inpu
t

副本 指针 指针 指针

Out
put

副本 指针 指针 指针

InO
ut

副本 指针 指针 指针

 
 

FB

Inpu
t

副本 副本 不可能 指针

Out
put

副本 副本 不可能 指针

InO
ut

副本 指针 指针 指针
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说明

优化访问存储区与标准访问存储区之间的数据传递

如果结构作为输入/输出参数传递到块，则系统默认以指针形式进行传递（引用调用）。 
如果所传递实参的存储区的优化设置与被调用块的不同，则该规则不适用：如果实参设置有

“优化访问”属性且该块设置有“标准访问”属性，则该参数将始终作为副本进行传递（值

调用）。 
如果被调用块中包含大量结构化参数，则很快会导致临时存储区（局部数据堆栈）溢出。

如果异步过程（如 HMI 访问或中断 OB）更改所传递的实参，则可能导致错误发生错。如果

块操作后将这些值重新复制到 初作为实参传递的操作数中，则会覆盖异步操作中对这些操

作数所做的更改。

以下几种方式可避免该错误的发生：将实参存储区的访问方式设置为与被调用块的相同；或

者先将异步访问结果写入一个单独存储区，然后再在适当的时间同步复制该区域。

另请参见： 
优化访问的块 (页 63)
FAQ 109478253：在 S7-1500 中任何覆盖 HMI 系统数据或 Web 服务器中的数据？ (https://
support.industry.siemens.com/cs/de/en/view/109478253)

S7-300/400 的参数传递

下表列出了 S7-300/400 中基本数据类型或结构化数据类型块参数的传递方式。 

  基本数据类型 结构化数据类型

 
 

FC

Input 副本 * 指针

Output 副本 * 指针

InOut 副本 * 指针

 
 

FB

Input 副本 副本

Output 副本 副本

InOut 副本 指针
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* 例外情况：存储器区域 I、Q、M、P、L 和部分限定的 DB 地址（如，“DW 2”）中的操作数

以指针形式传递。

说明

S7-300/400 中以指针形式进行传递时的特殊事项

以指针形式进行参数传递时，调用块的输出或者输入/输出参数无法传递到被调用块的输入

参数中。

1.3.4.5 块参数的传递

块参数传递的基本知识

定义     
块参数的“传递”是一种特殊类型的参数使用。在此种情况下，调用块的块参数传递给被调

用块的参数。被调用块使用调用块的块参数当前显示的值作为实参。

下图显示了如何将函数 FC 10 的参数传递给函数 FC 12：

Input: Param_1

    Output: Param_2

        InOut: Param_3

InOut: C_Param

Output: B_Param

Input: A_Param

FC 10

FC 12

A
_

P
a

ra
m

 =
 P

a
ra

m
_

1

   
   

 B
_

P
a

ra
m

 =
 P

a
ra

m
_

2

   
   

   
   

 C
_

P
a

ra
m

 =
 P

a
ra

m
_

3
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LAD/FBD 的规则

下列一般规则适用于 LAD 和 FBD：
• 输入参数只能传递给输入参数。

• 输出参数也只能传递给输出参数。

• 输入/输出参数可以传递给所有的参数类型。

• 在 S7-300/400 中，两种块参数必须为同一数据类型。

• 在 S7-1200/1500 中，也可以根据隐式转换的规则来转换参数。

STL 的规则

以下一般规则适用于 STL：
• 输入参数只能传递给输入参数。

• 输出参数也只能传递给输出参数。

• 输入/输出参数可以传递给所有的参数类型。

• 两种块参数必须为同一数据类型。在 STL 中，这条规则适用于所有的 CPU 系列。

SCL 的规则

SCL 的规则较为宽松。因此，可轻松移植先前版本的 SCL 程序，支持更多参数传送方式。例

如，可将结构化的 in/out 参数传送到一个输入参数中。但此时需确保实参未包含在临时局部

数据或全局数据块中。

下列章节中详细介绍了其它规则。

参见

一个函数调用另一个函数 (页 101)
函数块对函数的调用 (页 102)
函数对函数块的调用 (页 103)
通过一个函数块调用另一个函数块 (页 104)

编程基本知识

1.3 块调用

对 PLC 进行编程

100 编程和操作手册, 11/2022



一个函数调用另一个函数

一个函数调用另一个函数时可用的数据类型     
形参的传递适用于特定的规则。下表列出了不同 CPU 系列中的参数传递规则：

FC 调用 FC 数据类型

实参

（调用

块）

形参

（被调用

块）

标准数据类

型

ARRAY、
STRUCT、
STRING、

WSTRING
、DT

ANY、
POINTE

R

VARIANT 参数类型

(TIMER、
COUNTER、
BLOCK_XX)

DB_Any REF_TO

Input Input S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200 
V2 及更高

版本

S7-1500

S7-1500

Output Output S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

- S7-1200
S7-1500

- - -

InOut Input S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

- - S7-1500

InOut Output S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

- S7-1200
S7-1500

- - -

InOut InOut S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

- - -

参见

块参数传递的基本知识 (页 99)
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函数块对函数的调用

函数块调用函数时可用的数据类型     
形参的传递适用于特定的规则。下表列出了不同 CPU 系列中的参数传递规则：

FB 调用 FC 数据类型

实参

（调用

块）

形参

（被调用

块）

标准数据类

型

ARRAY、
STRUCT、
STRING、

WSTRING
、DT

ANY、
POINTE

R

VARIANT 参数类型

(TIMER、
COUNTER、
BLOCK_XX)

DB_Any REF_TO

Input Input S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-300/40
0
S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200 
V2 及更高

版本

S7-1500

S7-1500

Output Output S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-300/40
0
S7-1200
S7-1500

- S7-1200
S7-1500

- - -

InOut Input S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

- - S7-1500

InOut Output S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

- S7-1200
S7-1500

- - -

InOut InOut S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

- - -

参见

块参数传递的基本知识 (页 99)
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函数对函数块的调用

函数调用函数块时可用的数据类型

形参的传递适用于特定的规则。下表列出了不同 CPU 系列中的参数传递规则：

FC 调用 FB 数据类型

实参 
（调用块）

形参

（被调用

块）

标准数据类型 ARRAY、
STRUCT、
STRING、

WSTRING、

DT

ANY、
POINTER

VARIANT 参数类型 
(TIMER、

COUNTER、
BLOCK_XX)

DB_Any

Input Input S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

S7-300/400
S7-1500

S7-1200 V2 
及更高版本

S7-1500
Output Output S7-300/400

S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

- S7-1200
S7-1500

- -

InOut Input S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

- -

InOut Output S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

- S7-1200
S7-1500

- -

InOut InOut S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

- -

参见

块参数传递的基本知识 (页 99)
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通过一个函数块调用另一个函数块

一个函数块调用另一个函数块时可用的数据类型     
形参的传递适用于特定的规则。下表列出了不同 CPU 系列中的参数传递规则：

FB 调用 FB 数据类型

实参

（调用块）

形参

（被调用

块）

标准数据类型 ARRAY、
STRUCT、
STRING、

WSTRING、

DT

ANY、
POINTER

VARIANT 参数类型

(TIMER、
COUNTER、
BLOCK_XX)

DB_Any

Input Input S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

S7-300/400
S7-1500

S7-1200 V2 
及更高版本

S7-1500
Output Output S7-300/400

S7-1200
S7-1500

S7-300/400
S7-1200
S7-1500

- S7-1200
S7-1500

- -

InOut Input S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

- -

InOut Output S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

- S7-1200
S7-1500

- -

InOut InOut S7-300/400
S7-1200
S7-1500

S7-1200
S7-1500

S7-1500 S7-1200
S7-1500

- -

参见

块参数传递的基本知识 (页 99)
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1.4 操作数的使用和寻址

1.4.1 操作数的基本知识

简介

编程指令时，必须指定指令应该处理的数据值。这些值称为操作数。例如，可以使用下列元

素作为操作数：

• PLC 变量

• 常量

• 背景数据块中的变量

• 全局数据块中的变量

绝对地址和符号名

操作数可以通过绝对地址和符号名加以识别。可以在 PLC 变量表或块的变量声明中定义名称

与地址。

说明

有关操作数名称中支持的字符，请参见西门子工业在线支持网站中的以下条目：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，标识符和操作数应在何时加“引号”？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109477857 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109477857)
有关项目级变量统一命名的建议信息，请参见“编程样式指南”：

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/81318674 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/81318674/en)

说明

调用和寻址命名空间中的操作数

在程序代码中，命名空间中的操作数使用符合 IEC 标准的格式来表示：

• 操作数的名称不加引号。

• 命名空间位于操作数名称之前，二者用点号分隔。

有关命名空间格式的详细信息，请参见“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”
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可优化访问的数据块 (S7-1200、S7-1500)
可优化访问的数据块中的数据元素只能接收声明中的符号名，无法接收绝对地址。 

参见

显示符号地址和绝对地址 (页 9102)
块访问的基本知识 (页 63)

1.4.2 关键字和保留标识符

SIMATIC 确定了一组在程序中具有特定含义的保留标识符。不要将这些标识符作为程序元素、

变量或常量的名称使用。 
保留标识符有：

• 关键字（例如，“ALTERNATIVE_BRANCH”）
• IEC 函数（例如，“ABS”）
• 运算符（例如，“SHL”）
• 地址标识符（例如，“A0.0”）
• 数据类型（例如，“Int”）
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关键字和保留标识符概览    
下表列出了关键字和保留标识符的概览：

按字母

排序

关键字

$ $ASM  
A A A0 A1 AB ABS

ABSTRACT ACOS ACTION AD ADD
ALTERNATIVE_BRANCH AND Any_Array Any_BCD Any_Bit
Any_Block Any_Char Any_Chars Any_CodeBlock Any_DataBlock
Any_Date Any_Duration Any_Elementar

y
Any_Int Any_Magnitude

Any_Num Any_Ordered Any_Pointer Any_Real Any_Reference
Any_Signed Any_String Any_Struct Any_Structured

Type
Any_TypeBlock

Any_TypedReference Any_UnOrdered Any_UnSigned Any_UnTypedRe
ference

AR1

AR2 ASIN AT ATAN AUTHOR
AW  

B B BEGIN BIE BR BROWSERINFO
BR BY  

C C CALL CASE CAUSE CAUSE_GROUP
CC0 CC1 CEIL CLASS CODE_VERSION

1
COMM_BLOCK CONCAT CONFIGURATIO

N
CONST CONSTANT

CONTINUE COS  
D D DATA_BLOCK DATATYPE DB DB_SPECIFIC

DBB DBD DBLG DBNO DBW
DBX DCHAR DELETE DI DIB
DID DILG DINO DIV DIW
DIX DO DT  
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按字母

排序

关键字

E E EB ED EFFECT EFFECT_GROUP
ELEMENT ELSE ELSIF EN END_POST_OPE

RATION
END_PRE_OPERATION END_ACTION END_ALTERNATI

VE_BRANCH
END_BROWSERI
NFO

END_CASE

END_CAUSE END_CAUSE_GR
OUP

END_CLASS END_CONFIGUR
ATION

END_CONST

END_DATA_BLOCK END_EFFECT END_EFFECT_G
ROUP

END_ELEMENT END_FOR

END_FOREACH END_FUNCTION END_FUNCTION
_BLOCK

END_IF END_INTERFACE

END_INTERLOCK END_INTERSECT
IONS

END_LIBRARY END_NAMESPA
CE

END_NETWORK

END_NAMESPACE END_NETWORK END_NODE END_ORGANIZA
TION_BLOCK

END_PROGRAM

END_REGION END_REPEAT END_REQUIRE END_RESOURCE END_RUNG
END_SELECTION END_SEQUENCE END_SIMULTAN

EOUS_BRANCH
END_STEP END_STRUCT

END_SUPERVISION END_SYSTEM_F
UNCTION

END_SYSTEM_F
UNCTION_BLOC
K

END_TRANSITIO
N

END_TYPE

END_VAR END_WHILE END_WIRE ENO ENTRY
EQ EW EXIT EXPT EXTENDS

F F_EDGE FALSE FAMILY FB FC
FINAL FIND FLOOR FOR FOREACH
FUNCTION FUNCTION_BLO

CK
 

G GE GOTO GT  
I I IB ID IF IMPLEMENTATIO

N
IMPLEMENTS INSERT INSIDE INTERFACE INTERLOCK
INTERNAL INTERSECTIONS INTERVAL IW  

K KNOW_HOW_PROTECT  
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按字母

排序

关键字

L L LABEL LB LD LDATE
LE LDATE_AND_TI

ME
LEFT LEN LIBRARY

LIMIT LN LOG LOWER_BOUND LT
LTIME_OF_DAY LW  

M M MAX MB MD MDD_CHECK
METHOD MID MIN MOD MOVE
MUL MUX MW  

N NAME NAME_OF NAMESPACE NE NETWORK
NODE NON_RETAIN NOP NOT NU
NULL  

O OB OF ON OR ORGANIZATION
_BLOCK

OS OV OVERLAP OVERRIDE  
P
 

P PA PAB PACKED PAD
PAW PB PE PD PEB
PED PEW PI PIB PID
PIW POST_OPERATIO

N
PQ PQB PQD

PQW PRAGMA_BEGIN PRAGMA_END PRE_OPERATION PRIORITY
PRIVATE PROGRAM PROTECTED PUBLIC PW

Q Q QB QD QW  
R
 

R_EDGE READ_ONLY READ_WRITE REF REF_TO
REGION RELATION REPEAT REPLACE REQUIRE
RESOURCE RET_VAL RETAIN RETURN RIGHT
ROL ROR RUNG  
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按字母

排序

关键字

S S5T SDB SEL SELECTION SEQUENCE
SFB SFC SHL SHR SIMULTANEOUS

_BRANCH
SIN SINGLE SQRT STANDARD STEP
STW SUB SUBSET SUPER SUPERVISION
SYSTEM_FUNCTION SYSTEM_FUNCT

ION_BLOCK
 

T T TAN TASK THEN THIS
TITLE TO TO_BOOL TO_BYTE TO_CHAR
TO_DATE TO_DINT TO_DT TO_DWORD TO_INT
TO_LDATE TO_LDT TO_LINT TO_LREAL TO_LTIME
TO_LTOD TO_LWORD TO_REAL TO_SINT TO_TIME
TO_TOD TO_UDINT TO_UINT TO_ULINT TO_USINT
TO_WCHAR TO_WORD TOD TRANSITION TRUE
TRUNC TYPE  

U UDT UNLINKED UNTIL UO UPPER_BOUND
USING USTRING  

V VAR VAR_ACCESS VAR_CONFIG VAR_EXTERNAL VAR_GLOBAL
VAR_IN_OUT VAR_INPUT VAR_OUTPUT VAR_TEMP VERSION

W W WHILE WIRE WITH  
X XOR  
Z Z  

保留地址标识符概览

下表列出了保留地址标识符的概览。表中的地址仅作为示例。举例来说，保留标识符不仅仅

包括“A0.0”，还包括所有其它可用的保留地址标识符（“A0.1”、“A0.2”等）。 
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按字母

排序

地址标识符

A A0.0 AB0 AD0 AW0  
C C0  
D DB1 DBB0 DBD0 DBW0 DBX0.0

DI0 DIB0 DID0 DIW0 DIX0.0
E E0.0 EB0 ED0 EW0  
F FB1 FC1  
I I0.0 IB0 ID0 IW0  
L L0.0 LB0 LD0 LW0  
M M0.0 MB0 MD0 MW0  
O OB1  
P P0.0 PAB0 PAD0 PAW0 PAX0.0

PB0 PD0 PEB0 PED0 PEW0
PEX0.0 PIB0 PID0 PIW0 PIX0.0
PQB0 PQD0 PQW0 PQX0.0 PW0

Q Q0.0 QB0 QD0 QW0  
S SDB1 SFB1 SFC1  
T T0  
U UDT1  
Z Z0  

数据类型概览

有关数据类型的概览，请参见此处：有效数据类型概述 (页 253)
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1.4.3 在程序中使用变量

定义     
变量是可以在程序中更改的数值的占位符。数值的格式已定义。使用变量使程序变得更灵活。

例如，对于每次块调用，可以为在块接口中声明的变量分配不同的值。从而可以重复使用已

编程的块，用于实现多种用途。

变量由以下元素组成：

• 名称

• 数据类型

• 绝对地址

– 标准访问块中的 PLC 变量和 DB 变量都采用绝对地址。

– 可优化访问块中的 DB 变量不使用绝对地址。

• Value（可选）

声明变量       
可以为程序定义具有不同范围的变量：

• 在 CPU 的所有区域中都适用的 PLC 变量

• 全局数据块中的 DB 变量可用于整个 CPU 范围内的所有块。

• 背景数据块中的 DB 变量，通常在对其进行声明的块中使用。

下表显示的是变量类型之间的区别：

  PLC 变量 背景 DB 中的变量 全局 DB 中的变量

应用范围 • 在整个 CPU 中有效。

• CPU 中的所有块均可使用。

• 该名称在 CPU 中唯一。

• 主要用于定义它们的块

中。

• 该名称在背景 DB 中唯

一。

• CPU 中的所有块均可使

用。

• 该名称在全局 DB 中唯

一。

可用的字符 • 字母、数字、特殊字符

• 不可使用引号。

• 不可使用保留关键字。

• 字母、数字、特殊字符

• 不可使用保留关键字。

• 字母、数字、特殊字符

• 不可使用保留关键字。

使用 • I/O 信号（I、IB、IW、ID、Q、

QB、QW、QD）
• 位存储器（M、MB、MW、MD）

• 块参数（输入、输出和

输入/输出参数）

• 块的静态数据

• 静态数据

定义位置 PLC 变量表 块接口 全局 DB 声明表
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说明

有关变量名称中支持的字符，请参见西门子工业在线支持网站中的以下条目：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，标识符和操作数何时应使用“引号”括起？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109477857 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109477857)
有关项目范围内变量统一命名的建议信息，请参见“编程样式指南”：

https://support.industry.siemens.com/cs/document/109478084 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/81318674/en)

参见

关键字和保留标识符 (页 106)
操作数的基本知识 (页 105)
显示符号地址和绝对地址 (页 9102)
有效的 PLC 变量名称 (页 9344)
可用的 PLC 变量地址和数据类型 (页 9345)

1.4.4 常量

1.4.4.1 常量的基本知识

定义

常量是具有固定值的数据，其值在程序运行期间不能更改。常量在程序执行期间可由各种程

序元素读取，但不能被覆盖。不同的常量值通常会指定相应的表示方式，具体取决于数据类

型和数据格式。类型与非类型表示方式不同。

无类型的常量

在无类型的表示法中，仅输入常量值即可，无需输入数据类型。对于无类型的常量，只有在

首次算术运算和逻辑运算中使用后，才会获得数据类型。
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以下示例为无类型的表示法：

SCL  
#My_Int1 := #My_Int2 + 12345; （*常量“12345”的数据类型

取决于加数 My_Int。2.此时，“12345”的数据类型为 INT。*）
#My_Real1 := #My_Real2 + 12345; （*常量“12345”的数据类型取决于加数 My_Real2。此时，

“12345”的数据类型为 REAL。*）

带有数据类型的常量

在有类型的表示法中，除指定常量值外还指定数据类型。

以下示例为有类型的表示法：

SCL  
#My_Int1 := INT#12345; (*The data type of the constant is always 

INT.*)

说明

LAD/FBD 中的 BOOL 型常量

仅 S7-1200 系列 CPU（固件 V4.0 或更高版本）和 S7-1500 系列 CPU（固件 V1.8 或更高版

本），LAD / FBD 中的指令输入才能使用 BOOL 型常量。

在较早的固件版本中，BOOL 型常量仅适用于系统内部函数块 (FB) 的指令。如果在程序段中

插入该指令时“调用选项”(Call options) 对话框打开，则表示使用这些指令。对于其它指令，

均不得将布尔型常量用作输入。

在 S7-300/400 中，不允许使用布尔型常量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
声明块接口 (页 9243)
声明全局常量 (页 9362)
使用 SCL 中的常量进行计算 (页 9597)
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1.4.4.2 符号常量名称的声明

符号常量     
可以选择声明常量符号名，从而使程序中名称下的常量值可用。这使得在更改常量值时，程

序更具有可读性并且更易于维护。

符号常量由以下元素组成：

• 名称

• 数据类型

符号常量始终有数据类型；无类型表示法不适用于符号常量。

• 常量值

可以选择指定数据类型值范围内的任意值作为常量值。有关值范围的信息，请参见“数

据类型”一章。

常量声明

可以定义具有不同适用范围的常量：

• 全局常量适用于 CPU 的所有区域

• 局部常量仅在块内适用

下表显示常量类型之间的区别：

  全局常量 局部常量

适用范围 • 在整个 CPU 中有效。

• 该名称在 CPU 中唯一。

• 仅在声明它们的块中有效。

• 该名称在块中唯一。

允许的字符 • 常量名称允许使用的字符

包括字母、数字和特殊字

符。

• 常量名称允许使用的字符

包括字母、数字和特殊字

符。

定义位置 PLC 变量表的“常

量”(Constants) 选项卡

块接口

表示法 括在引号中，例如：

"Glob_Const"
带有数字符号前 ，例如：

#Loc_Const
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如果声明的局部常量和全局常量具有相同的符号名称，并将此重复指定的名称用作变量的默

认值，则会发生名称冲突。此时，系统将自动使用局部常量。

说明

下载常量声明 (S7-300/400)
不要将局部常量声明和全局常量声明下载至 CPU。如果从设备中下载程序，则可能无法再使

用常量声明。

说明

有关常量名称中支持的字符，请参见西门子工业在线支持网站中的以下条目：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，标识符和操作数何时应使用“引号”括起？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109477857 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109477857)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
使用 SCL 中的常量进行计算 (页 9597)
声明全局常量 (页 9362)
声明块接口 (页 9243)

1.4.4.3 常量的数据类型

允许的数据类型    
对于常量，允许使用所有基本数据类型和所有衍生数据类型：

• 二进制数

• 位字符串

• 整数

• 浮点数

• 定时器
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• 日期和时间

•  字符串

所有显式和隐式类型转换的通用规则均适用。

无类型常量的数据类型

无类型常量不显式指定数据类型。只有在首次算术运算和逻辑运算中使用后，才会获得数据

类型。 
以下示例说明如何使用无类型常量：

SCL  
#My_Int1 := #My_Int2 + 12345; （*常量“12345”的数据类型

取决于加数 My_Int。2.此时，“12345”的数据类型为 INT。*）
#My_Real1 := #My_Real2 + 12345; （*常量“12345”的数据类型取决于加数 My_Real2。此时，

“12345”的数据类型为 REAL。*）

说明

STEP 7 始终使用精度 高的数据类型

除非可在表达式中明确定义常量的数据类型，否则应使用当前 CPU 上可用的精度 高的数

据类型。

示例：

#My_Real := #My_Int / 3.5;
此表达式中，结合使用了整型变量与无类型的浮点型常量。在 S7-300/400 中，赋值的右侧

以 REAL 格式进行计算。在 S7-1200/1500 中，则采用 高精度（此例中为 LREAL）进行计

算。因此，REAL 变量的赋值无效或生成一条警告。

要精确地定义常量的数据类型，请使用有类型的表示法。

示例： 
#My_Real := #My_Int / REAL#3.5;

参见

有效数据类型概述 (页 253)
使用 SCL 中的常量进行计算 (页 9597)
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声明全局常量 (页 9362)
声明块接口 (页 9243)

1.4.4.4 使用常量的示例

在指令、赋值语句和表达式中使用

在指令或赋值语句中，常量可代替变量使用。也可以在 SCL 的表达式中使用常量。但是，由

于常量无法写入，常量只能用作输入。

以下示例说明常量可能的用途：

SCL  
#My_Int :=   3;  
#My_Real1 := #My_Real2 * 3;  
#My_Real1 := #My_Real2 * #My_local_const;  
#My_Real1 := #My_Real2 * "My_global_const";  

用作默认值

可以将常量用作变量的默认值。为此，在块接口的“默认值”(Default value) 列中输入常量的

值或常量的符号名称。常量的数据类型必须与变量的数据类型相匹配，或能够根据带有 IEC 
检查的隐式转换进行转换。

用作 大 STRING 长度

数据类型为 UINT、UDINT、ULINT、SINT、INT、DINT、LINT 的局部或全局常量，可用作

大 STRING 长度。

以下示例说明了如何将常量作为 大 STRING 长度：

SCL  
STRING[#My_local_const1]
STRING["My_global_const1"]

 

用作 ARRAY 限值

数据类型为 UINT、UDINT、ULINT、SINT、INT、DINT、LINT 的局部或全局常量，可用作 
ARRAY 限值。
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以下示例展示将常量用作 ARRAY 限值：

SCL  
Array[#My_local_const1..#My_local_const2] of REAL
Array["My_global_const1".."My_global_const1"] of REAL

 

说明

作为 ARRAY 限值或 大 STRING 长度的常量

• 如果激活块的存储区预留，则用作 ARRAY 限值或 大 STRING 长度的常量将无法更改。这适
用于局部常量和全局常量。要更改这些常量，用户必须首先禁用存储器预留区。

• 更改为全局常量时，将导致使应用这些常量的块不一致。这些不一致在所使用的块中以红色
标识。要解决这些不一致问题，必须更新数据块。
另请参见“更新数据块 (页 9299)”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
使用 SCL 中的常量进行计算 (页 9597)
有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
声明全局常量 (页 9362)
声明块接口 (页 9243)

1.4.5 寻址操作数

1.4.5.1 寻址 PLC 变量

寻址 PLC 变量

对 PLC 变量进行寻址时，可使用绝对地址或符号化名称。 

说明

LWORD、LINT、ULINT、LREAL、LTIME、LTOD 和 LDT 数据类型只能通过符号名寻址。
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符号化寻址 PLC 变量       
对 PLC 变量进行符号化寻址时，需输入 PLC 变量表中的变量名称。 
此外，也可通过 PLC 变量的符号化名称，对基于 PLC 数据类型的结构化 PLC 变量进行寻址。

各结构元素的名称使用句点进行分隔。 
PLC 变量的格式取决于程序中是否使用命名空间：

• 如果访问块位于命名空间中，则使用 IEC 格式进行表示。PLC 变量不使用引号括起。

• 如果访问块没有位于命名空间中，则 PLC 变量将使用引号括起。

另请参见“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

绝对寻址 PLC 变量

使用绝对地址寻址时，则需输入 PLC 变量表中的变量地址。对于每个操作数范围，绝对地址

使用以零开头的数值地址 PLC 变量的绝对地址前将自动添加地址指示符 %。

示例

以下示例显示的是符号名与绝对地址寻址的应用：

寻址 说明

%Q1.0 绝对地址：输出 1.0
%I16.4 绝对地址：输入 16.4
%IW4 绝对地址：输入字 4
_.Motor 对 PLC 变量 "Motor" 进行符号化访问。访问块位于一个命名空间内。

"Value" 对 PLC 变量 "Value" 进行符号化寻址。访问块位于命名空间之外。

"Structured_Tag" 对基于 PLC 数据类型的变量进行符号化寻址

"Structured_Tag".Element 对结构化变量中的元素进行符号化地址。

参见

显示符号地址和绝对地址 (页 9102)
可用的 PLC 变量地址和数据类型 (页 9345)
访问 I/O 设备 (页 121)
PLC 变量表概述 (页 9341)
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访问 I/O 设备

说明         
CPU 的过程映像是每个周期更新一次。但是，在对时间要求苛刻的应用中，读取或传送数字

输入或输出当前状态的频率可能必须高于每个周期一次。为此，可以在操作数中使用 I/O 访
问标识符的后 直接访问 I/O。

如果要从 I/O 直接读取输入，则需使用 I/O 输入存储区 (PI)，而非过程映像输入 (I)。外围设

备存储区可按位、字节、字或双字读取。 
如果要直接写入输出中，则需使用 I/O 输出存储区 (PQ)，而非过程映像输出 (Q)。可以位、字

节、字或双字形式对外围输出存储区执行写操作。 
要直接从外围设备输入读取或写入信号，可以给操作数添加 I/O 访问后 “:P”。
也可以通过“:P”寻址结构化 PLC 变量中的元素。但无法使用“:P”访问上一级变量。

警告

直接写入 I/O
对 I/O 执行立即写操作可导致出现危险状态，例如，在一次程序循环中对输出执行多次写

操作。 
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说明

S7-1200/1500：将 I/O 输入或输出作为块参数进行传送

如果将一个 I/O 输入或输出用作输入参数，则运行过程中调用该块时可能会发生 IO 访问错误。

例如，直接访问输入模块时发生读取错误。 
S7-1500 系列 CPU（固件版本 V2.1 或更高版本）的系统响应如下：

调用块并使用信号的替换值进行处理。

S7-1200 和 S7-1500 系列 CPU（固件版本低于 V2.1）的系统响应如下：

发生 I/O 访问错误时，不进行块调用。而在块调用结束后继续程序执行。如果存在 OB 122 或
启用了本地错误处理，则执行这些操作。 
要防止在发生 I/O 访问错误时不调用块，首先需要将该 I/O 输入或输出复制到一个局部变量 
(Temp) 中，然后再将其作为块参数传送到被调用块中。

有关本主题的更多信息，请参见“常见问题与解答”。

FAQ 89377245：使用不可用 PROFINET 组件寻址 S7-1200/S7-1500 中的块时，操作为何不

会执行？ (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/89377245)

语法
<Operand>:P

示例

下列示例显示的是 I/O 访问标识符的应用：

寻址 说明

"Motor" 对过程映像中的 "Motor" 变量进行寻址。

"Motor":P 对 I/O 存储器区（PI 或 PQ）中的 "Motor" 变量进行寻址。

"Structured_Tag".Component 对过程映像中结构化 PLC 变量的元素进行寻址。

"Structured_Tag".Component:P 对 I/O 存储器区（PI 或 PQ）中结构化 PLC 变量的元素进行寻址。

参见

寻址 PLC 变量 (页 119)
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1.4.5.2 数据块中的变量寻址

寻址全局数据块中的变量

符号化寻址全局数据块中的变量

对全局数据块中的变量进行符号化寻址时，可使用数据块的名称以及该变量的名称，并使用

句点进行分隔。 
数据块名称的格式取决于程序中是否使用命名空间：

• 如果访问块和全局数据块均不在命名空间内，则数据块将使用引号括起。

• 如果这两个块中的一个位于命名空间中，则使用 IEC 格式进行表示。数据块的名称不使

用引号括起。

下表列出了对全局数据块中的变量进行符号化寻址时的语法：

场景 语法 示例

访问块和全局数据块均不

在命名空间内。

"<块名称>".<变量名称> "MyDataBlock".MyVariable

访问块和全局数据块位于

同一个命名空间中。

<块名称>.<变量名称> MyDataBlock.MyVariable

访问块位于一个命名空间

内。 
该全局数据块位于其中一

个子命名空间中。

<子命名空间>.<块名称>.<变量名称> MySubnamespace.MyDataBlock.MyVari
able

访问数据块位于一个命名

空间内。 
该全局数据块没有命名空

间。

_.<块名称>.<变量名称> _.MyDataBlock.MyVariable

访问块位于一个命名空间

内。 
该全局数据块位于不同的

命名空间中。

_.<命名空间>.<块名称>.<变量名称> _.MyNamespace.MyDataBlock.MyVaria
ble
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绝对寻址全局数据块中的变量

对全局数据块中的变量进行绝对寻址时，可使用数据块的编号以及该数据块中各变量的绝对

地址，数据块编号与绝对地址间使用句点进行分隔。地址标识符 % 被自动设置为绝对地址

的前 。

下表列出了对全局数据块中的变量进行绝对寻址时的语法：

数据类型 语法 示例 说明

BOOL %<DBn>.DBX<x.y> %DB1.DBX1.0 DB1 中的数据位 1.0
BYTE, CHAR, SINT, 
USINT

%<DBn>.DBB<x> %DB1.DBB1 DB1 中的数据位 1

WORD, INT, UINT %<DBn>.DBW<x> %DB1.DBW1 DB1 中的数据字 1
DWORD, DINT, 
UDINT, REAL, TIME

%<DBn>.DBD<x> %DB1.DBD1 DB1 中的数据双字 1

说明

绝对寻址 DB 变量

以下变量不支持绝对寻址：

• 优化访问块中的变量。

• 数据类型为 LWORD、LINT、ULINT、LREAL、LTIME、LTOD 和 LDT 的变量。

这些变量支持更为便捷的符号化寻址方式。

参见

寻址 STRING 或 WSTRING 中的具体字符 (页 299)
寻址 PLC 数据类型 (UDT) (页 305)
寻址 STRUCT 元素 (页 310)
对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)
寻址 ARRAY 元素 (页 319)

编程基本知识

1.4 操作数的使用和寻址

对 PLC 进行编程

124 编程和操作手册, 11/2022



实例数据寻址

说明         
可以对来自当前块接口的数据元素进行寻址。这些变量存储在背景数据块中。 

说明

优化访问块中的变量只能使用符号形式寻址。 

要对来自当前块接口的变量进行寻址，请输入“#”字符，后跟变量符号名。

也可访问多重背景块的变量。在多重背景块中，也可通过“#”字符后跟变量名对数据进行寻址。

在调用块中，可通过 #<多重实例名称.变量名称> 访问多重背景块的数据。

语法

下列语法可用于对背景数据块变量进行寻址：
#<变量名称>
#<多重实例名称>.<变量名称>

示例

以下示例为全局数据块变量的寻址：

寻址 说明

#Value 背景数据块的 "Value" 变量寻址。

#On 多重背景块的"On"变量寻址。

#Multi.On 在调用块中，寻址多重背景块的 "On" 变量

参见

寻址全局数据块中的变量 (页 123)
实例 (页 71)
寻址 ARRAY 元素 (页 319)
通过片断访问对变量区域进行寻址 (页 128)
间接寻址的基础知识 (页 133)
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寻址 ARRAY 数据块中的变量 (S7-1500)
ARRAY 数据块是一种特殊类型的全局数据块，由一个任意数据类型的 ARRAY 组成。ARRAY 也
可由 PLC 数据类型 (UDT) 组成。ARRAY 数据块通常进行优化块访问。

寻址 ARRAY 数据块

首先，通过关键字“THIS”，寻址 ARRAY 数据块中的元素。然后，再在方括号中指定具体的下

标。下标可以是一个常量，也可以是一个变量。变量的下标支持 大长度为 32 位的整数。

下表列出了 ARRAY 数据块寻址元素时的语法：

语法 示例 说明

"<ArrayDB 名称>".THIS[#i].<组件>.<组件元

素>
"myARRAY_DB".THIS[#myIndex].myCo
mponent.myComponentElement 

ARRAY 的下标由

“myIndex”变量指定。

 ARRAY 元素包含两个

子结构：

“MyComponent”和
“MyComponentElem
ent”。 
访问块和 ARRAY 数据

块均不在命名空间内。

  "myARRAY_DB".THIS[0] ARRAY 的下标为常数

“0”。
访问块和 ARRAY 数据

块均不在命名空间内。

<命名空间>.<ArrayDB 名称>.THIS[#i].<组件

>.<组件元素>
myNamespace.myARRAY_DB.THIS[0] 如果访问块或 ARRAY 

数据块位于命名空间

中，则使用 IEC 格式

进行表示。数据块的

名称不使用引号括起。

SCL
"<ArrayDB 名称>"."THIS"[#i].<组件>.<组件

元素>

"myARRAY_DB"."THIS"[#myIndex].my
Component.myComponentElement 

在 SCL 中，关键字

“THIS”需使用引号括

起。
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说明

调用和寻址命名空间中的块

在程序代码中，命名空间中的程序元素使用 IEC 格式进行表示：

• 块名称不使用引号括起。

• 名称空间位于块名称之前，使用点分进行分隔。

有关命名空间格式的详细信息，请参见“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

寻址 ARRAY 数据块的指令

在“移动 > ARRAY 数据块”(Move > ARRAY DB) 区域的“指令 > 基本指令”(Instructions > Basic 
instructions) 任务卡中，包含有各种 ARRAY 数据块的寻址方式。例如，使用这些指令间接寻

址该数据块的名称。

• ReadFromArrayDB：读取数组数据块 
• WriteToArrayDB：写入数组数据块

• ReadFromArrayDBL：从装载存储器的数组型数据块中读取

• WriteToArrayDBL：写入装载存储器的 ARRAY 数据块中

参见

间接寻址的基础知识 (页 133)
ARRAY 元素的间接索引 (页 140)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
ARRAY 全局数据块 (DB) (页 50)
ARRAY (页 312)
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通过片断访问对变量区域进行寻址 (S7-1200, S7-1500)

说明       
可以选择包含所声明变量的特定地址区域。可以访问宽为 1 位、8 位、16 位或 32 位的区域。

将存储器区域（如，BYTE 或 WORD）拆分为一个较小的存储器区域（如 BOOL），又称为

“分段”。

无法使用片段访问对覆盖 AT 的结构、常量和变量进行寻址。

语法

下列语法用于寻址： 
<Tag>.X<Bit number>
<Tag>.B<BYTE number>
<Tag>.W<WORD number>
<Tag>.D<DWORD number>

该语法包含以下部分：

部分 说明

<Tag> 访问的变量。该变量的数据类型必须为“Bit string”或“Integer”。 
在 SCL 中，如果禁用 IEC 检查，则只能对数据类型为“Integer”的变

量进行片段访问。

X
B
W
D

访问宽度为“位（1 位）”的 ID
访问宽度为“字节（8 位）”的 ID
访问宽度为“字（16 位）”的 ID
访问宽度为“双字（32 位）”的 ID

<BIT number> 待访问 <tag> 内的位号。编号 0 表示访问 低有效位。

<BYTE number> 待访问 <tag> 内的字节号。

编号 0 表示访问 低有效字节。

<WORD number> 访问的 <tag> 内的字号。

编号 0 表示访问 低有效字。

<DWORD number> 访问的 <tag> 内的双字号。

编号 0 表示访问 低有效双字。
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片段访问示例

以下示例说明了位、字节、字和双字模式下片段的寻址方式：

寻址 说明

"Engine".Motor.X0
"Engine".Motor.X7

"Motor" 为全局数据块 "Engine". 中数据类型为 BYTE、WORD、DWORD 
或 LWORD 的变量

X0 将寻址位地址 0，X7 则寻址 "Motor" 中的位地址 7。 
"Engine".Speed.B0
"Engine".Speed.B1

"Speed" 为全局数据块 "Engine". 中数据类型为 WORD、DWORD 或 
LWORD 的变量

B0 将寻址字节地址 0，B1 则寻址 "Speed" 中的字节地址 1。
"Engine".Fuel.W0
"Engine".Fuel.W1

"FUEL" 为全局数据块 "Engine". 中数据类型为 DWORD 或 LWORD 的变量

W0 将寻址字地址 0，W1 则寻址 "Fuel" 中的字地址 1。
"Engine".Data.D0
"Engine".Data.D1

"Data" 为全局数据块 "Engine". 中数据类型为 LWORD 的变量

D0 将寻址双字地址 0，D1 则寻址 "Data" 中的双字地址 1。

编程示例

详细示例，敬请访问西门子工业在线支持网站：

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/57374718 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/57374718)

使用 AT 覆盖变量

说明             
要访问声明变量内的数据区域，则可以通过附加声明来覆盖所声明的变量。这样，可以选择

对不同数据类型的已声明变量进行寻址。例如，可以使用 BOOL 的 ARRAY 对 WORD 数据类

型变量的各个位寻址。

此外，也可使用指令“SCATTER”和“GATHER”分别将序列拆分到一个 ARRAY of BOOL 中，以及

将各个位组合在一起形成一个位序列。这些指令位于“基本指令”(Basic instructions) 任务卡的

“移动”(Move) 区域中。

规则

对于变量覆盖可适用以下通用规则：

• 在 STL、LAD、FBD 和 GRAPH 中，S7-1200 和 S7-1500 允许变量覆盖。

• SCL 支持在所有 CPU 系列中覆盖。
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• 可以在以下块中覆盖变量：

– 在标准访问的代码块中

– 在可优化访问具有保留设置“在 IDB 中设置”的变量的代码块中

• 覆盖变量数据宽度必须小于等于被覆盖变量的数据宽度。

• 不可以覆盖 VARIANT 和 INSTANCE 数据类型的变量。

• 多重实例声明不能覆盖。

• 如果被覆盖变量的数据类型为字符串、字节数组、字符数组等，那么其长度应与偶数个

字节数对应。

• 无法覆盖库中声明为接口中参数的块。

• 无法无法覆盖接口中声明为参数的结构化 PLC 变量。

• 无法通过片段访问对覆盖变量进行寻址。

说明

S7-1200/1500：在 FC 中使用 AT
对于 S7-1200/1500 中的函数，覆盖变量和被覆盖变量的数据长度必须相同。如果在用户程

序中无法实现，则需检查是否可使用片段访问替代 AT 结构，或使用指令“SCATTER”或
“GATHER”。 
另请参见“通过片段访问对变量区域进行寻址 (页 128)”
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下列组合规则也适用：

  覆盖变量 被覆盖的变量

      基本 结构化 * Any/指针 DB_ANY
FB Input 基本 x x ** - x

结构化 * x x x x
Any/指针 - x - -

Temp 基本 x x ** - -
结构化 x x x -
Any/指针 - x - -

Static，
Output

基本 x x ** - x
结构化 x x - x
Any/指针 - - - -

InOut 基本 x - - x
结构化 - x - -
Any/指针 - - - -

FC Temp 基本 x x ** - -
结构化 x x x -
Any/指针 - x - -

Input、
Output、 
InOut 

基本

（两个变量必须具

有相同的位长度）

x - - x

结构化 - x - -
Any/指针 - - - -

OB Temp 基本 x x ** - -
结构化 x x x -
Any/指针 - x - -

* 结构化数据类型由多个数据元素组成，如 ARRAY 或 STRUCT。
** 例外情况：BOOL、BYTE、SINT、USINT 和 CHAR 不能使用 STRUCT、UDT 或 ARRAY 数据

类型的变量覆盖。

声明

要覆盖变量，直接在待覆盖的变量后声明附加变量，并用关键字“AT”加以标识。 
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示例

下图显示了 FB 接口中被覆盖变量的声明：

使用所示的变量声明调用一个块时，将指定“MyWord”变量。目前在块中，有两种选择可解

释数据：

• 使用 WORD
• 使用 BOOL 一维 ARRAY

参见

声明更高级别的变量 (页 9252)
设置保持性 (页 9309)
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1.4.5.3 间接寻址操作数

间接寻址 (S7-1200, S7-1500)

间接寻址的基础知识 (S7-1200, S7-1500)

简介    
间接寻址允许用户寻址在运行之前不计算地址的操作数。采用间接寻址方式时，各程序段可

多次执行，而且每次运行时使用的操作数不同。例如，在程序循环中，每次运行都使用不同

的下标。

这种方法具有以下优势：

• 程序更为灵活。

• 间接寻址可在所有 STEP 7 编程语言中使用。

• 程序代码更为清晰易读。

• 可使用数据块和变量的现有名称（符号化寻址），因为显著提高了程序代码的可读性。

 

警告

访问错误风险

由于运行过程中操作数计算仅基于间接寻址，因此可能存在访问错误风险，并导致程序执

行时的值错误。此外，还可能导致存储区意外写入错误值。自动化系统之后将对意外进行

响应。

因此，使用间接寻址时应务必小心。

S7-1200 和 S7-1500 中的常规间接寻址选项     
所有的编程语言都提供以下间接寻址选项：

• 通过指针进行间接寻址（如，指针、引用或 VARIANT 数据类型）

• ARRAY 元素的间接索引

• 通过 DB_ANY 数据类型间接寻址数据块。 
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语言特定的间接寻址选项

以下指定寻址选项还可以在多种编程语言中提供：

• 在 STL 中，可以直接通过地址寄存器寻址操作数。

• 在 SCL 中，可以通过以下指令读写变量存储区：

– POKE - 写入存储器地址

– POKE_BOOL - 写入存储器位

– PEEK - 读取存储器地址

– PEEK_BOOL - 读取存储器位

– POKE_BLK - 写入存储区域

参见

寻址全局数据块中的变量 (页 123)
使用指针进行间接寻址 (页 139)
ARRAY 元素的间接索引 (页 140)
在 STL 中间接寻址 (页 146)

间接寻址的示例 (S7-1200, S7-1500)

1.程序示例

在以下示例中，可以使用下标访问来自不同存储区的三个变量。

分别分配给相应下标的三个变量总览：

下标 访问变量 存储区

1 Input_WORD_0 IW 0
2 "Processdata".Temperature DB 1
3 Output_WORD_4 QW 4

在“默认变量表”(Default tag table) 中声明以下两个变量：
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创建全局数据块：

1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
这样会打开“添加新块”(Add new block) 对话框。

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。

3. 指定名称“DB_Processdata”。
4. 选择“Global DB”作为数据块的类型。

5. 单击“确定”(OK)。
6. 声明数据块元素“Temperature”：

在函数中使用下标声明间接访问。

1. 创建一个 SCL 函数并将其命名为“FB_AccessGroupInt”。
2. 按如下方式声明块接口：
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3. 编写以下程序代码：

4. 调用 OB1 中的函数“FC_AccessGroupInt”：

根据在 Index 参数中指定的编号（1、2 或 3），执行“FC_AccessGroupInt”指令的第一、第二
或第三种情况。

2.程序示例

在以下示例中，可以使用下标访问三个不同的优化数据块。

由于所有数据块应包含相同的变量，所以在这种情况下可以使用 PLC 数据类型 (UDT)。
1. 要创建 PLC 数据类型，请在项目树中双击“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中的命令“新

增数据类型”(Add new data type)。
这样，将创建并打开一个用于创建 PLC 数据类型的新声明表。

2. 将 PLC 数据类型重命名为“UDT_SiloContents”。
3. 在 PLC 数据类型中声明以下行：

MyBool > 数据类型：BOOL
MyInt > 数据类型：INT
MyWord > 数据类型：WORD
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创建三个全局数据块。

1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
这样会打开“添加新块”(Add new block) 对话框。

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。

3. 指定名称“DB_SiloWater”、“DB_SiloSugar”和“DB_SiloMilk”。
4. 选择数据块“UDT_SiloContents”作为数据块的类型。

5. 单击“确定”(OK)。
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创建一个函数来读取数据块变量的值并将这些值写入 PLC 数据类型。

1. 创建一个 SCL 函数并将其命名为“FC_AccessGroupSiloRead”。
2. 按如下方式声明块接口：

3. 编写以下程序代码：

4. 调用 OB1 中的函数“FC_AccessGroupSiloRead”：

根据  
Index 参数中指定的编号（1、2 或 3），执行“FC_AccessGroupSiloRead”指令的第一、第二或
第三种情况。
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参见

在 STL 中间接寻址 (页 152)
在 SCL 中间接寻址 (页 149)
间接寻址操作数 (页 133)

使用指针进行间接寻址 (S7-1200, S7-1500)

说明    
对于间接寻址，要求特定的数据格式，应包含地址或者还包含操作数的范围和数据类型。该

数据格式称为指针。可以使用以下类型的指针： 
• 引用 (S7-1500)
• VARIANT (S7-1200/1500)
• POINTER (S7-1500)
• ANY（S7-1500，仅适用于可标准访问的块）

有关指针数据类型的更多信息，请参考“另请参见”。

说明

SCL 中的 POINTER
在 SCL 中，POINTER 的使用具有一定限制。只能将其转发到被调用块中。

示例

以下举例说明了使用区域内指针进行间接寻址：

在 STL 中寻址 说明

L P#10.0 // 在累加器 1 中（P#10.0）加载指针

T MD20 // 将指针传递给操作数 MD20
L MW [MD20] // 在累加器 1 中加载 MW10  
.... // 任意程序

L MD [MD20] // 在累加器 1 中加载 MD10
.... // 任意程序

= M [MD20] // 若 RLO=1，则设置存储器位 M10.0
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将指针 P#10.0 传递给操作数 MD20。若编程时操作数 MD20 用方括号括起，则在运行时其

将被指针中包含的地址替换。 

参见

间接寻址的基础知识 (页 133)
指针 (页 330)

ARRAY 元素的间接索引 (S7-1200, S7-1500)

通过可变下标进行 ARRAY 访问

寻址 ARRAY 元素时，可将整型数据类型的常量或变量指定为下标。在此，只能使用长度

长为 32 位的整数。 
通过变量进行间接寻址时，仅在程序运行过程中才会计算下标。例如，在程序循环中，每次

循环都使用不同的下标。 

语法

下列语法用于 ARRAY 的间接索引：
"MyDB".MyArray[#i]   // 一维 ARRAY
"MyDB".MyArray[#i].a // STRUCT 类型的一维 ARRAY
"MyDB".MyArray[#i,#j]// 多维 ARRAY
"MyDB".MyArray[#i].a // STRUCT 类型的多维 ARRAY

该语法包含以下部分：

部分 说明

MyDB ARRAY 所在数据块的名称

MyArray ARRAY 数据类型的变量

i, j 用作指针的整型 PLC 变量

a 结构的附加局部变量

说明

在调用块并将间接下标寻址的 ARRAY 元素 ("MyDB".MyArray[#i]) 作为 in/out 参数 (InOut) 传
送到块时，块执行过程中不能更改下标变量 [i] 的值。因此，该值通常会写回与读取时相同的 
ARRAY 元素中。

编程基本知识

1.4 操作数的使用和寻址

对 PLC 进行编程

140 编程和操作手册, 11/2022



使用“FieldRead”和“FieldWrite”指令对 ARRAY 元素进行索引

在 LAD 和 FBD 中，还可以使用以下指令对 ARRAY 元素进行间接索引。

• FieldWrite - 写入字段

• FieldRead - 读取字段

参见

ARRAY 间接索引的示例 (页 141)
ARRAY 元素的间接寻址 (页 223)
间接寻址的基础知识 (页 133)
寻址 ARRAY 元素 (页 319)
ARRAY (页 312)

ARRAY 间接索引的示例 (S7-1200, S7-1500)

示例：在 LAD 中，通过可变下标访问 ARRAY
以下示例以 LAD 为例，显示了对 ARRAY 元素的间接下标访问。"MyArray"  是一个三维 
ARRAY。#Tag_1、 #Tag_2 和 #Tag_3 是数据类型为“Integer”的输入参数。根据这些参数的

值，一个 MyArray  元素将复制到 "MyTarget" 变量中。
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示例：在 SCL 中，通过可变下标访问 ARRAY
以下示例显示了如何通过一个可变下标寻址多个数据块。在本示例中，使用了五个速度控制

轴。这些轴在 SCL 的一个 FOR 循环中进行迭代处理。

1. 首先，创建五个速度控制轴。这五个轴的类型必须相同。 
在项目导航中，为每个轴创建一个数据块：

2. 之后，生成一个全局数据块并声明一个 ANY 数据类型的 ARRAY 且带有五个元素。

3. 为了进行初始化，需在启动 OB 中将五个轴的符号名称分别分配给各个 ARRAY 元素。 

4. 在 SCL 中，通过一个 FOR 循环迭代访问各个轴。这些轴将传送到函数“MaximumVelocity”中
依次执行。
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示例：在 STL 中，通过可变下标访问 ARRAY
有关在 STL 中通过可变下标访问 ARRAY 的应用示例，请参见“间接寻址 ARRAY 元素” 
(页 223)部分。

参见

ARRAY 元素的间接索引 (页 140)
间接寻址的基础知识 (页 133)
寻址 ARRAY 元素 (页 319)
ARRAY (页 312)

通过 DB_ANY 数据类型间接寻址数据块 (S7-1200, S7-1500)

说明

在 S7-1200/1500 中，可访问编程时仍然未知的数据块。为此，可在访问块的块接口中创建

一个数据类型为 DB_ANY 的块参数。在运行过程中，数据块的名称或数据块编号将传送该参

数中。

要访问该数据块的内部变量，可使用数据类型为 DB_ANY 的块参数名称以及该变量的绝对地

址，参数名称与绝对地址间使用句点进行分隔。

语法

下表列出了通过 DB_ANY 数据类型间接寻址数据块时的语法：

语法 示例 说明

#<DB_ANY 块参数>.%<绝对寻址> #myDBANY.%DBX30.0 绝对寻址 
"myDBANY" 参数处

运行过程中进行传

送的数据块中的 
"DBX30.0" 变量。
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参见

使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)

间接寻址 STRING 的各字符 (S7-1200, S7-1500)

说明       
要寻址 STRING 或 WSTRING 的各字符，可以将常量和变量指定为下标。该变量必须为整型

数据类型。使用变量时，则可在运行过程对索引进行计算。例如，在程序循环中，每次循环

都使用不同的下标。

如果在块调用期间将具有可变下标的 STRING 或 WSTRING 传递给输入/输出参数，请注意：下

标变量 [i] 在开始块调用时读取一次，无法在执行期间由被调用的块进行更改。

说明

在运行过程中监视 STRING 访问

运行过程中写入超出定义长度的 STRING 或 WSTRING 时，程序中可能发生意外响应。在 
S7-1200/1500 中，将监视 STRING 或 WSTRING 的长度是否超限。对 STRING 进行读访问时，

将接收到字符“$00”或“$0000”；而对 STRING 的写访问则不执行。如果指令中带有使能输出 
ENO，则 ENO 的信号状态将设置为 FALSE。CPU 不切换到 STOP 模式。

语法

下列语法用于 STRING 或 WSTRING 的间接索引：
"<Data block>".<STRING>["i"] 
"<Data block>".<WSTRING>["i"]

示例

以下以 SCL 为例，举例说明了对 STRING 进行的间接索引。"STRING", "WSTRING", "CHAR" 和
“WCHAR”是变量。"Tag_1"  是一个整型的 PLC 变量。

在 SCL 中寻址 说明

STRING["Tag_1"] := CHAR; (*间接寻址：将“CHAR”分配到由“Tag_1”指定的 
STRING*) 的字符

WSTRING["Tag_1"] := WCHAR; (*间接寻址：将“WCHAR”分配到由“Tag_1”指定的 
WSTRING*) 的字符

WCHAR := WSTRING["Tag_1"]; (*间接寻址：将由“Tag_1”指定的 WSTRING 字符分配

给 WCHAR*)
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参见

STRING (页 292)
WSTRING (页 296)

在 STL 中间接寻址 (S7-1500)

地址寄存器的基本知识 (S7-1500)

简介       
两种地址寄存器可用于操作数的间接寻址：地址寄存器 1 (AR1) 和地址寄存器 2 (AR2)。地

址寄存器长度相等，有 32 位。可以在地址寄存器中存储内部区域指针和跨区域指针。要定

义操作数的地址，可以在程序中调用存储的数据。

通过加载和传递指令可以在寄存器和其它可用存储区之间交换数据。 

说明

在 S7-1500 中，特殊规则通过地址寄存器和数据块寄存器应用于数据交换： 
• 在块之外，寄存器中的值不再存在。

• 块中的语言改变时，寄存器将复位。

• 只能引用有保留设置“在 IDB 中设置”的优化访问块中的数据。

• 无法通过地址寄存器（跨区域）引用优化访问块中的本地数据。 

参见

LAR1：将累加器 1 的内容加载到 AR1 (页 6792)
LAR1 <D>：用双字或区域指针装载至 AR1 (页 6793)
LAR1 AR2：用 AR2 的内容装载至 AR1 (页 6794)
LAR2：用累加器 1 的内容装载至 AR2 (页 6795)
CAR：交换 AR1 和 AR2 的内容 (页 6800)
TAR1：将 AR1 的内容传送至累加器 1 (页 6801)
TAR1 <D>：将 AR1 的内容传送至双字 (页 6802)
TAR1 AR2：将 AR1 的内容传送至 AR2 (页 6803)
TAR2：将 AR2 的内容传送至累加器 1 (页 6804)
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+AR1：将累加器 1 加到 AR1 (页 6894)
+AR2：将累加器 1 加到 AR2 (页 6895)
在 STL 中间接寻址 (页 146)
STL 中的数据交换 (页 9525)
通过片断访问对变量区域进行寻址 (页 128)
设置保持性 (页 9309)

在 STL 中间接寻址 (S7-1500)
在 STL 中，以下选项可用于间接寻址：

• 存储器间接寻址

• 寄存器间接内部区域寻址

• 寄存器间接跨区域寻址

存储器间接寻址

对于存储器间接寻址，可以在变量中存储地址。 变量可以是 WORD 或 DWORD 数据类型。 变
量可以位于存储器区域“数据”（DB 或 DI）、“位存储器” (M) 或“临时本地数据” (L) 中。 
在 S7-1500 中，FB 参数也可用于保存地址。 如果变量位于数据块中，那么必须是一般访问

数据块。

下列示例显示的是存储器间接寻址的应用：

在 STL 中寻址 说明

U E [MD 2] // 执行变量输入位的 AND 逻辑操作。 输入位的地址位于存储器双字 MD2 
中。

= DIX [DBD 2] // 将 RLO 分配到变量数据位中。 数据位的地址位于数据双字 DBD2 中。

L EB [DID 4] // 将变量输入位加载到 ACCU 1。输入字节地址位于实例双字 DID4 中。

AUF DB [LW 2] // 打开一个变量数据块。 数据块的编号位于本地数据字 LW2 中。

寄存器间接内部区域寻址

寄存器间接寻址使用其中一个地址寄存器（AR1 或 AR2）来获取操作数的地址。 
如果是寄存器间接内部区域寻址，那么仅通过地址寄存器索引位地址和字节地址（如 
P#10.0）。 在编写指令之前，不输入地址寄存器中的地址所应用到的存储区。 地址寄存器

中的地址随后移动到指令中指定的存储区。 
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可能的存储区有“输入”(I)、“输出” (Q)、“I/O”（PI 或 PQ）、“位存储器” (M)、“临时本地

数据” (L) 和“数据”（DB 或 DI）。 如果操作数位于数据块中，那么必须是一般访问数据块。

输入寄存器间接内部区域寻址时，在指定地址寄存器之后指定偏移量。 这一偏移量被添加

到地址寄存器的内容中，而不会改变地址寄存器。 该偏移量还具有指针的格式。 必须指定

指针，而且必须作为常量输入（如 P#0.0 或 P#2.0）。 
下列示例显示的是寄存器间接内部区域寻址的应用：

STL 说明

LAR1 P#10.0 // 将指针（P#10.0）加载到地址寄存器 1 中
L IW [AR1, P#2.0] // 将地址寄存器 1 (P#10.0) 中的数据增加偏移量 P#2.0 中的值。 

// 将输入字 IW12 的内容加载到累加器 1 中
L IW [AR1, P#0.0] // 将地址寄存器 1 (P#10.0) 中的数据增加偏移量 P#0.0 中的值。 

// 将输入字 IW10 的内容加到累加器 1 中

寄存器间接跨区域寻址

如果是寄存器间接跨区域寻址，则需使用地址寄存器来建立操作数全部地址的索引。即，位

地址和字节地址，以及存储区。 可能的存储区有“输入”(I)、“输出” (Q)、“I/O” (P)、“位存

储器” (M)、“临时本地数据” (L) 和“数据”（DB 或 DI）。 如果操作数被载入数据块，那么

必须为一般访问数据块，否则操作数必须有保留设置“在 IDB 中设置”。

在指令中，仅编写操作数宽度。 可能的操作数宽度为位、字节、字和双字。

下列示例显示的是寄存器间接跨区域寻址的应用：

  
LAR1 P#M10.0 // 将跨区域指针（P#M10.0）加载到地址寄存器 1 中
L W [AR1, P#2.0] // 将地址寄存器 1 (P#M10.0) 中的数据增加偏移量 P#2.0 中的值。

// 将存储器字“MW12”内容加载到累加器 1 中
LAR1 P#A10.0 // 将跨区域指针 (P#A10.0) 加载到地址寄存器 1 中
L W [AR1, P#2.0] // 将地址寄存器 1 (P#A10.0) 中的内容增加偏移量 P#2.0 中的值。

// 将输出字 QW12.0 的内容加载到累加器 1 中
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说明

S7-1500 中的特性

在 S7-1500 中，特殊规则通过地址寄存器和数据块寄存器应用于数据交换： 
• 在块之外，寄存器中的值不再存在。 块中的语言改变时，寄存器也将复位。 
• 如果通过寄存器间接寻址访问 BYTE、WORD 或 DWORD 类型的操作数，则地址必须以字节限

制开始。
示例： 
LAR1    P#0.0                                                                                           
L MW [AR1, P#0.0]   // P#0.0 + P#0.0 = P#0.0 - 允许寻址，因为 P#0.0 指向字节限制。 
L MW [AR1, P#2.1]  //  P#0.0 + P#2.1 = P#2.1 - 不允许寻址，因为 P#2.1 没有指向字节限
制。

参见

间接寻址的基础知识 (页 133)
数据块的间接寻址 (页 149)
寻址 ARRAY 元素 (页 319)
地址寄存器的基本知识 (页 145)
STL 中的数据交换 (页 9525)

间接寻址 (S7-300, S7-400)

通过指针间接寻址 (S7-300, S7-400)

说明  
对于间接寻址，要求特定的数据格式，应包含地址或者还包含操作数的范围和数据类型。 该
数据格式称为指针。 以下提供的是指针类型： 
• POINTER (S7-300/400)
• ANY (S7-300/400)
• VARIANT (S7-1200/1500)
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有关指针数据类型的详细信息，请参见“另请参见”部分。

说明

在 SCL 中，指针数据类型的使用受到限制。 唯一的选择是可以将其转发至被调用块。

示例

以下举例说明了使用区域内指针进行间接寻址：

在 STL 中寻址 说明

L P#10.0 // 在累加器 1 中（P#10.0）载入指针

T MD20 // 将指针传递给操作数 MD20
L MW [MD20] // 在累加器 1 中加载 MW10  
.... // 任意程序

L MD [MD20] // 在累加器 1 中 MD10载入

.... // 任意程序

= M [MD20] // 若 RLO=1，则设置存储器位 M10.0

将指针 P#10.0 传递给操作数 MD20。 若编程时操作数 MD20 用方括号括起，则在运行时其

将被指针中包含的地址替换。 

参见

间接寻址的基础知识 (页 133)
指针 (页 330)

在 SCL 中间接寻址 (S7-300, S7-400)

数据块的间接寻址 (S7-300, S7-400)

SCL 中数据块的间接寻址  
可以使用转换函数 WORD_TO_BLOCK_DB 来间接寻址数据块。  因此要将 DB 号指定为 WORD 
数据类型的变量或表达式。

语法

以下语法可用于间接寻址数据块：

编程基本知识

1.4 操作数的使用和寻址

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 149



WORD_TO_BLOCK_DB(索引).Operand ID (地址)

示例

示例 1： 将 WORD 数据类型的全局变量“Address index”用作 DB 号。 

在 SCL 中寻址

%M0.0:=WORD_TO_BLOCK_DB("Addressindex").DX(0,0);
%MW0:=WORD_TO_BLOCK_DB("Addressindex").DW(4);

示例 2： 将 WORD 数据类型的全局变量“Address index”用作 DB 号。 还可通过索引来指定 DB 
中的数据元素：

在 SCL 中寻址

%M0.0:=WORD_TO_BLOCK_DB("Addressindex").DX(#i,#y);
%MW0:=WORD_TO_BLOCK_DB("Addressindex").DW(#y);

参见

间接寻址的基础知识 (页 133)
在 STL 中间接寻址 (页 146)
寻址 ARRAY 元素 (页 319)

变量的间接寻址 (S7-300, S7-400)

SCL 中变量的间接寻址     
间接寻址类似于绝对地址寻址。 指定圆括号中的偏移量而非地址。 偏移量由一个字节变量

组成，如果是布尔型操作数，有一字节变量和一位变量。 字节和位变量必须是 INT 数据类

型。 
PLC 变量表的定时器和计数器无法以这种方法间接寻址。 

语法

以下语法可用于间接寻址全局变量：
Operand ID (Byte tag) 
Operand ID (Byte tag.Bit tag)
以下语法可用于间接寻址 DB 变量：
MyDB.OperandID(ByteTag)
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MyDB.OperandID(ByteTag.BitTag)

示例

示例 1： 根据变量 i 的值，将输入字 2 到 8 中的一个设置为 0。

在 SCL 中寻址  
#i:=2;
FOR #i := 2 TO 8 DO
    %IW(#i) := 0 ;
END_FOR;

 

示例 2： 根据变量 i 的值，将 DB10 中的字 2 到 8 中的一个设置为 0。

在 SCL 中寻址  
#i:=2;
FOR #i := 2 TO 8 DO
    %DB10.DW(#i) := 0 ;
END_FOR;

 

ARRAY 元素的间接寻址 (S7-300, S7-400)

说明       
要寻址 ARRAY 元素，可以输入整型变量以及常量作为下标。使用变量时，将在运行时计算

下标。例如，在程序循环中，每次循环都使用不同的下标。

说明

下标变量 [i] 在开始块调用时读取一次，无法在处理期间由被调用的块进行更改。

在调用块并将间接索引的 ARRAY 元素 ("<DataBlock>".<ARRAY>["i"]) 作为输入/输出参数 
(InOut) 传输到块时，无法在处理块时更改下标变量的值。因此值必须写入到与读取值时相

同的 ARRAY 元素中。

语法

下列语法用于 ARRAY 的间接索引：
"<Data block>".<ARRAY>["i"] // 一维数组
"<Data block>".<ARRAY>["i"] // STRUCT 的一维数组
"<Data block>".<ARRAY>["i"] // 多维数组
"<Data block>".<ARRAY>["i"] // STRUCT 的多维数组
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该语法包含以下部分：

部分 说明

数据块 ARRAY 所在数据块的名称

ARRAY ARRAY 数据类型的变量

i, j 用作指针的整型 PLC 变量

a 结构的附加局部变量

示例

下面以 SCL 为例，举例说明了对 ARRAY 元素进行的间接索引。MOTOR 是一个包含三行的一

维 ARRAY_of_INT。VALUES 是一个整型的 PLC 变量。

在 SCL 中寻址 说明

MOTOR[2] := VALUES; (*直接寻址：将 VALUES 指定给 ARRAY MOTOR*) 的
第二行

MOTOR["Tag_1"] := VALUES; (*间接寻址：将 VALUES  分配给由 "Tag_1" 指定

的 ARRAY MOTOR*) 的行

#MOTOR["Tag_2"+"Tag_3"] := #Values; (*间接寻址：将 VALUES  分配给由表达式 
"Tag_2"+"Tag_3" 指定的 ARRAY MOTOR*) 的行

参见

寻址 ARRAY 元素 (页 319)

在 STL 中间接寻址 (S7-300, S7-400)

地址寄存器的基本知识 (S7-300, S7-400)

简介    
两种地址寄存器可用于操作数的间接寻址：地址寄存器 1 (AR1) 和地址寄存器 2 (AR2)。地

址寄存器长度相等，有 32 位。可以在地址寄存器中存储内部区域指针和跨区域指针。要定

义操作数的地址，可以在程序中调用存储的数据。

通过加载和传递指令可以在寄存器和其它可用存储区之间交换数据。 
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参见

LAR1：将累加器 1 的内容加载到 AR1 (页 6792)
LAR1 <D>：用双字或区域指针装载至 AR1 (页 6793)
LAR1 AR2：用 AR2 的内容装载至 AR1 (页 6794)
LAR2：用累加器 1 的内容装载至 AR2 (页 6795)
CAR：交换 AR1 和 AR2 的内容 (页 6800)
TAR1：将 AR1 的内容传送至累加器 1 (页 6801)
TAR1 <D>：将 AR1 的内容传送至双字 (页 6802)
TAR1 AR2：将 AR1 的内容传送至 AR2 (页 6803)
TAR2：将 AR2 的内容传送至累加器 1 (页 6804)
+AR1：将累加器 1 加到 AR1 (页 6894)
+AR2：将累加器 1 加到 AR2 (页 6895)
在 STL 中间接寻址 (页 153)
STL 中的数据交换 (页 9525)

在 STL 中间接寻址 (S7-300, S7-400)
在 STL 中，以下选项可用于间接寻址：

• 存储器间接寻址

• 寄存器间接内部区域寻址 
• 寄存器间接跨区域寻址

存储器间接寻址   
对于存储器间接寻址，可以在变量中存储地址。 变量可以是 WORD 或 DWORD 数据类型。 变
量可以位于存储器区域“数据”（DB 或 DI）、“位存储器” (M) 或“临时本地数据” (L) 中。

 下列示例显示的是存储器间接寻址的应用：

在 STL 中寻址 说明

U E [MD 2] // 执行变量输入位的 AND 逻辑操作。 输入位的地址位于存储器双字 MD2 
中。

= DIX [DBD 2] // 将 RLO 分配到变量数据位中。 数据位的地址位于数据双字 DBD2 中。

L EB [DID 4] // 将变量输入位加载到 ACCU 1。输入字节地址位于实例双字 DID4 中。
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在 STL 中寻址 说明

AUF DB [LW 2] // 打开一个变量数据块。 数据块的编号位于本地数据字 LW2 中。

寄存器间接内部区域寻址

寄存器间接寻址使用其中一个地址寄存器（AR1 或 AR2）来获取操作数的地址。 
如果是寄存器间接内部区域寻址，那么仅通过地址寄存器索引位地址和字节地址（如 
P#10.0）。 在编写指令之前，不输入地址寄存器中的地址所应用到的存储区。 地址寄存器

中的地址随后移动到指令中指定的存储区。 
可能的存储区有“输入”(I)、“输出” (Q)、“I/O”（PI 或 PQ）、“位存储器” (M)、“临时本地

数据” (L) 和“数据”（DB 或 DI）。 
输入寄存器间接内部区域寻址时，在指定地址寄存器之后指定偏移量。 这一偏移量被添加

到地址寄存器的内容中，而不会改变地址寄存器。 该偏移量还具有指针的格式。 必须指定

指针，而且必须作为常量输入（如 P#0.0 或 P#2.0）。 
下列示例显示的是寄存器间接内部区域寻址的应用：

STL 说明

LAR1 P#10.0 // 将指针（P#10.0）加载到地址寄存器 1 中
L IW [AR1, P#2.0] // 按照偏移量 P#2.0 增加地址寄存器 1 中的内容 (P#10.0)。 

// 加载输入字 IW12 的内容到累加器 1 中
L IW [AR1, P#0.0] // 按照偏移量 P#0.0 增加地址寄存器 1 中的内容 (P#10.0)。 

// 将输入字 IW10 的内容加载到累加器 1 中

寄存器间接跨区域寻址

如果是寄存器间接跨区域寻址，请使用地址寄存器来建立操作数全部地址的索引，即，位地

址和字节地址，以及存储区。 可能的存储区有“输入”(I)、“输出” (Q)、“I/O” (P)、“位存储

器” (M)、“临时本地数据” (L) 和“数据”（DB 或 DI）。 在指令中，仅编写操作数宽度。 可
能的操作数宽度为位、字节、字和双字。

下列示例显示的是寄存器间接跨区域寻址的应用：

  
LAR1 P#M10.0 // 将跨区域指针（P#M10.0）加载到地址寄存器 1 中
L W [AR1, P#2.0] // 按照偏移量 P#2.0 增加地址寄存器 1 中的内容 (P#M10.0)。

// 加载存储器字“MW12”内容到累加器 1 中
LAR1 P#A10.0 // 将跨区域指针 (P#A10.0) 加载到地址寄存器 1 中
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L W [AR1, P#2.0] // 按照偏移量 P#2.0 增加地址寄存器 1 中的内容 (P#A10.0)。

// 加载输出字 QW12.0 的内容到累加器 1 中

参见

间接寻址的基础知识 (页 133)
数据块的间接寻址 (页 149)
寻址 ARRAY 元素 (页 319)
地址寄存器的基本知识 (页 152)
STL 中的数据交换 (页 9525)

1.5 序列化数据交换的结构

1.5.1 使用结构化数据类型时填充字节

如果要在 SIMATIC CPU 和外部设备之间传输预定义形式和大小的结构化数据类型，则可以在

内部通过默认存储区完成。 
使用 SIMATIC，所有结构化数据类型都将与偶数起始地址对齐（可被 2 整除）。因此，结构

化数据类型 BYTE 中选定的长度也应被 2 整除。 
如果由于先前的 BYTE 或结构化数据类型的长度的原因，结构化数据类型的起始地址转换为

奇数地址或结束地址转换为偶数地址，则填充字节将自动插入到相关位置。 

说明

显示填充字节

填充字节对于数据存储不可见（例如在 DB 中），仅影响地址分配（在默认存储区中）。 

举例来说，如果长度为七个字节的数组在数据块中跟随三个单字节，则会在数组前后均自动

插入一个填充字节。例如，前三个字节位于地址“0.0”到“2.0”。而后面的数组位于地址“4.0”到
“10.0”。随后的单个字节将获得地址“12.0”。
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结构化数据类型填充字节的概述

在 TIA Portal 中，以下组件受填充字节的影响：

主题 数据类型 CPU 数据存储 指令示例 示例场景

填充字节 Struct、PLC 
数据类型、

数组

S7-300
、 
S7-400
、 
S7-120
0、 
S7-150
0

非优化组件、优

化组件

• Serialize、
Deserialize、 

• WRREC 
(页 2777)、
RDREC 
(页 2757)、 

• TSEND_C 
(页 5154)、
TRCV_C 
(页 5170)、PUT 
(页 5121)、GET 
(页 5115) 

• 具有结构化元素的结构 
• I/O（制造商特定数据记录）

• I/O 设备地址空间中的结构

• 与其它制造商的 I/O 进行通

信

• 在 Linux 下使用硬件 
• 设备的驱动程序

标准存储区中的问题示例

已创建以下嵌套结构作为“typeHARTrequest”PLC 数据类型，以作为数据记录发送到外部设

备。（见绿色边框。）

说明

优化存储区

目标系统不同，优化存储区中所用的计算规则与字节填充规则也往往不同。
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问题：“typeHARTrequest”PLC 数据类型的实际长度为 11 个字节。以字节为单位的几个奇数

长度也会导致在 PLC 数据类型中填充字节。（见红色标记。）包括所有填充字节在内，PLC 
数据类型有 14 个字节的长度用于数据交换。因此，SIMATIC CPU 的寻址地址范围将与外部

设备用于数据交换的地址范围不匹配。

解决方法：将标记为蓝色的数组更改为五个单字节。然后，新“typeHARTrequest”PLC 数据类

型的长度为 12 个字节（包括末尾的填充字节）。

参见

有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
有关 STRUCT 的基本信息 (页 306)
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1.6 处理程序执行错误

1.6.1 错误原因

简介

在 TIA Portal 中，可根据不同的错误类型和原因，确定相应的响应机制，而且对错误相应可

采用各种不同的编程语言。但具体的响应机制显示则取决于所有的编程语言。

错误的确定需视具体情况而定。例如，加法运算过程中发生溢出可能是因为返回错误值而导

致的错误。但在某些情况下，加法溢出是系统预定义的且可以接受，因此不再认为一种错误。

在创建程序代码时，必须充分了解可能会发生的各种状况。例如，在编程通信连接时，就必

须意识到所创建的连接随时可能会被中断。为了防止这一状况的发生，必须在程序中设置相

应的的故障响应。这是因为发生连接中断时将导致 T_SEND 程序块无法进行消息传输。只有

采取了相应措施，在连接中断时系统才能发送信号通知操作员消息无法传输。由于指令 
T_SEND 无法防止连接中断，因此可通过 T_SEND 的输出错误信息加以提示。程序员不应该

忽略该指令的输出。

在下文中，我们将其统称为错误，即使该错误在系统中为预定义的行为。

导致错误的不同原因

我们可以将错误原因分为以下几类：

  参数值错误 编程错误 资源错误

说明 指令处理直接中发生的

错误。

可导致指令执行中止的

编程或访问错误。

由操作系统处理的错

误，在程序代码中可编

程该错误的响应措施。

错误类型 处理错误 同步错误 异步错误

示例 算术指令中的溢出错误 编程错误

• 查询一个不存在的

外设输入

• 通过变量下标访问 
ARRAY 时，下标值

超出有效的 ARRAY 
限值

发生了程序代码外的特

定事件。
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  参数值错误 编程错误 资源错误

程序或操作系统

的响应

不执行由使能输出 
ENO 关联的指令。

如果没有编程错误 
OB，则操作系统将根

据所使用的 CPU 进行响

应。

1. 如果未向该事件分

配组织块 (OB)，则

在事件发生时，操

作系统执行默认的

系统响应。

2. 如果为该事件分配

有组织块 (OB)，则

调用该组织块。

程序中的错误处

理机制

根据具体的指令，可采

取不同的本地错误处理

方式 2)：

• EN/ENO 机制

• 输出参数：

– RET_VAL
– STATUS
– ERROR

全局错误处理 1)：

• 程序执行错误 OB
• 编程错误 OB
• I/O 访问错误 OB
使用以下指令，进行本

地错误处理 2)：

• GET_ERROR
• GET_ERR_ID

错误组织块 (OB)：
• 时间错误 (OB 80)
• 诊断中断 (OB 82)
• 插入/移除模块中断 

(OB 83)
• 机架错误 (OB 86)
未分配错误 OB 时可能

的系统响应：

• 操作系统忽略该事

件。

• CPU 切换为 STOP 模
式。

• 如有可能，在本地

执行错误处理。

如果分配有错误 OB，
则在发生相应事件时将

调用该 OB。
有关用户程序中诊断功

能的应用示例，请访问

评估错误 OB 中的错误 
(https://
support.industry.siem
ens.com/cs/
document/
98210758?
dl=en&lc=zh-CN)。

1) 通过组织块，可执行全局错误处理。

2) 在程序代码内，可编程本地错误处理。
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说明

异步错误处理

对于 S7-1500 系列的 CPU，错误 OB 采用异步调用方式。这也就意味着，在发生错误时不会

立即处理 I/O 访问错误或编程错误 OB，而是根据设定的优先级进行相应的延时处理。如果

在完成 I/O 访问错误或编程错误 OB 处理之前又发生了其它错误，则系统也不会调用其它 I/O 
访问错误或编程错误 OB。如果要防止系统忽略这些 I/O 访问或编程错误 OB，需设置较高优

先级。

参见

有关处理程序执行错误的示例 (页 190)

1.6.2 错误处理机制概览

概览

可通过以下几种不同的错误处理机制进行参数跟踪或编程或访问错误：

机制 任务 错误处理

使能输入 EN 或 IF 指令 阻止程序代码的执行 本地

使能输出 ENO 或二进制结果位 指示一个错误

参数输出 RET_VAL、STATUS 和 
ERROR
GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 指令 响应一个错误

组织块 全局

参数值错误时的本地错误处理

错误发生后，除了通过本地错误处理机制立即进行响应，也可通过程序代码内进行特定响应。

此时，可以在程序块（OB、FB 或 FC）中直接编写本地错误处理方式，但系统仅对发生在该

程序块中的错误进行处理。
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本地错误处理的优势

• 可根据该错误信息编写程序块中发生相应错误时的响应措施。

• 所编写的错误评估和错误响应不会中断程序的循环运行。

• 本地错误处理不会影响系统性能。如果错误未发生，则不会执行所编写的错误分析和响

应措施。

下标列出了各种不同的本地错误处理方式：

错误处理方式 适用范围 说明

EN/ENO 机制 1) S7-300 / 
S7-400 / 
S7-1200 / 
S7-1500

通过使能输出 ENO 检测特定的运行时错误并进行相应处理。

后续指令的执行取决于该使能输出的信号状态。通过 
EN/ENO 机制，可有效避免程序崩溃。块状态将以布尔型变

量形式进行传递。

有关 EN/ENO 机制的更多信息，请参见：

EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
输出参数 STATUS 和 ERROR S7-300 / 

S7-400 / 
S7-1200 / 
S7-1500

STATUS 和 ERROR 参数作为系统函数块 (SFB) 的返回值时，

可查询块特定的错误信息，并按照预定义的结构进行输出。

有关输出参数的更多信息，请参见信息系统中相应指令的说

明。

输出参数 RET_VAL S7-300 / 
S7-400 / 
S7-1200 / 
S7-1500

输出参数 RET_VAL 作为顺序功能图 (SFC) 的返回值时，可显

示常规的错误代码或特定的错误代码。所谓常规的错误代码

对应于所有指令，而特定的错误代码仅适用于特定指令。

多可以输出一个 INT 或 WORD 数据类型的变量。

有关 RET_VAL 输出参数的更多信息，请参见：

通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
1) 如果指令的参数未导致任何存储器访问错误，则相关的使能输出 ENO 将返回信号状态“1”，并在输出中返回

可查询的有效值。
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发生编程错误时的全局和本地错误处理

通过全局和本地错误处理，可立即对发生的错误进行响应而无需将 CPU 切换为“STOP”模式。

可通过以下方式处理编程错误和访问错误：

全局错误处理的类型 适用范围 说明

程序执行错误 OB (OB 85) S7-300 / 
S7-400

如果未使用 OB 85，则在发生程序执行错误时 CPU 将从 RUN 
模式切换为 STOP 模式，并在诊断缓冲区内生成一个条目。

有关 OB 85 的更多信息，请参见：

AUTOHOTSPOT
发生编程和访问错误时的 CPU 内
部错误处理

S7-1200 发生错误时，CPU 将在诊断缓冲区中生成一个条目并保持为 
RUN 模式，无需进行额外编程。

编程错误 OB (OB 121) S7-300/ 
S7-400 / 
S7-1500

如果未使用 OB 121，则在发生编程错误时 CPU 将从 RUN 模
式切换为 STOP 模式，并在诊断缓冲区内生成一个条目。

有关 OB 121 的更多信息，请参见：

S7-300 / S7-400:
AUTOHOTSPOT
S7-1500：
AUTOHOTSPOT

I/O 访问错误 OB (OB 122) S7-300/ 
S7-400 / 
S7-1500

S7-300 / S7-400:
如果未使用 OB 122，则在发生访问错误时 CPU 将从 RUN 模
式切换到 STOP 模式。

AUTOHOTSPOT
S7-1500：
发生 I/O 访问错误时，CPU 将始终保持为 RUN 模式并在诊断

缓冲区中生成一个条目。即使未使用 OB 122，也同样如此。

有关 OB 122 的更多信息，请参见：

AUTOHOTSPOT
有关读取诊断缓冲区的更多信息，请参见：AUTOHOTSPOT
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通过 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 指令，可直接在程序代码中集成本地错误处理。也可通过

接收有关错误的详细信息并在错误附近的程序中对其进行评估。此时，可以在程序块（OB、
FB 或 FC）中直接编写本地错误处理方式，但系统仅对发生在该程序块中的错误进行处理。

本地错误处理的类型 适用范围 说明

GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 指令 S7-1200/
S7-1500

通过该指令，可获得错误 ID 或详细的错误信息，并在程序代

码中编写直接响应。

查询第一个错误信息时，将再次启用系统存储器中该错误所

在的存储空间。如果随后发生其它错误，则将输出下一个错

误的信息。 
有关 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 和指令的更多信息以及所发

生错误的优先等级概述信息，请参见：

指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)

采用本地错误处理时，可通过 GET_ERROR 指令进行查询。支持以下几种默认的响应方式：

• 发生写错误时：将忽略该错误并继续程序运行。

• 发生读错误时：程序将继续运行，且算术指令的值将替换为“0”。
• 发生执行错误时：将停止该指令的运行，程序将运行下一条指令。

本地错误处理的优势

• 错误信息存储在系统存储器中，可对其进行查询和评估（如，通过 GET_ERROR 和 
GET_ERR_ID 指令）。

• 可根据该错误信息编写程序块中发生相应错误时的响应措施。

• 所编写的错误评估和错误响应不会中断程序的循环运行。

• 本地错误处理对系统性能的影响要低于全局错误处理。如果错误未发生，则不会执行所

编写的错误分析和响应措施。

• 如果在程序块中设置有本地错误处理，则在发生错误时将不执行全局错误处理。

说明

要防止在发生错误时 CPU 切换为 STOP 模式，无论是全局错误处理还是本地错误处理必须处

理所有的编程错误和 I/O 访问错误。

示例

有关采用以上各种本地错误处理方式的详细示例，请参见：有关处理程序执行错误的示例 
(页 190)
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参见

EN/ENO 机制 (页 164)

1.6.3 EN/ENO 机制

1.6.3.1 EN/ENO 机制的基本知识

简介

使用使能输出 ENO，可检测和处理某些运行系统错误。后续指令的执行取决于该使能输出

的信号状态。使用 EN/ENO 机制可避免程序崩溃。块状态将以布尔型变量的形式进行传递。

EN/ENO 机制可用于以下两个方面：

• 用于单个指令（指令 ENO）

• 用于程序块调用（块 ENO）

LAD 和 FBD 支持 EN/ENO 机制，可调用程序代码中的简单指令和高级指令。

使用 EN/ENO 机制时，可对以下指令调用进行影响，并使用指令“RET：返回”定制到程序块

外的跳转。同时，还可为程序块的使能输出 ENO 赋值（0 或 1）。该特性通常用于 LAD 和 
FBD 程序块。在 SCL 程序块中，也可使用该功能，无需再使用指令“RET”对 SCL 程序块的使

能输出 ENO 进行影响。

在程序段边界处，该使能输出的信号状态将重复性地置位为“1”。例如，在 LAD 程序块中，可

通过以下方式识别：即使上一个程序段中 后一个指令的使能输出 ENO 返回信号状态“0”，
左侧母线也始终提供电流。
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指令“RET：返回”(LAD/FBD) 的功能

逻辑运算结果为 0 时，不执行该指令而执行下一个程序段。

逻辑运算结果为 1 时，将执行该指令并返回调用程序块。

ENO 块的信号状态可通过以下四个选项确定：

• RLO：RLO = 1 时，ENO 块将置位为 TRUE。
• TRUE：ENO 块将置位为 TRUE。
• FALSE：ENO 块将置位为 FALSE。
• Operand：由指定操作数的信号状态确定 ENO 块的信号状态。

编程与 I/O 访问错误

EN/ENO 机制无法编程和 I/O 访问错误。为此，可通过 OB 进行全局错误处理或使用

“GET_ERROR”、“GET_ERR_ID”指令进行本地错误处理或（仅 S7-1200/1500）。如果指令成

功执行无任何错误，则可评估相关的使能输出 ENO。

所有编程语言中的程序块调用 (S7-300/400)
以下示例适用于 S7-300/400 系列 CPU：如果调用的程序块中不含任何指令，则 BR 位和 ENO 
使能输出均不受影响。BR 位的信号状态将保持为一个常量结果。此时，所有语句都无法成

功调用该程序块。

1.6.3.2 LAD 中的 EN/ENO 机制

LAD 中的 EN/ENO 机制概述

为了提高性能，系统默认其指令禁用 EN/ENO 机制。但用户可随时为各指令启用该机制。有

关禁用和启用 EN/ENO 机制的更多信息，请参见“在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 
(页 166)”。
对于 LAD/FBD 程序块，EN/ENO 机制只能与各指令处所激活的使能输出 ENO 一起使用。

指令中的 EN/ENO 机制

通过使能输入 EN，指令将根据具体条件执行。仅当使能输入 EN 的信号状态为“1”时，才执

行该指令。
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通过使能输出 ENO，可查询指令中的运行时错误并进行相应响应：

• 如果执行成功无任何错误，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”。
• 满足以下某一条件时，使能输出 ENO 的信号状态为“0”：

– 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
– 执行过程中出错。

程序块调用与 EN/ENO 机制

通过使能输入 EN 和使能输出 ENO，可调用所有的程序块。这适用于所有调用程序块，而无

需考虑所使用的编程语言。即，调用 STL 或 SCL 程序块时即使没有默认或预组态的 EN/ENO 
机制，LAD 或 FBD 的程序块调用仍可使用 EN/ENO 机制。

根据具体情况，可使用使能输入 EN 调用程序块。仅当使能输入 EN 处的信号状态为“1”时，才

执行该程序块。

通过使能输出 ENO，可查询该程序块的错误状态：

• 系统在执行该程序块时，使能输出 ENO 将返回信号状态“1”。
• 如果未将被调用程序块中使能输出 ENO 的信号状态显式置位为“0”，则在发生错误时其信

号状态将保持为“1”。使用指令“RET：返回”，可将 ENO 块的信号状态置位为“0”。
有关使用 RET 指令的更多信息，请参见“影响 LAD/FBD 程序块的 ENO 块 (页 167)”。

在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制

在 LAD 和 FBD 中，某些指令具有使能输出 ENO，因此使用 EN/ENO 机制。这样，可以查询

指令中的运行时错误，并对错误做出反应。为了提高 CPU 的性能，可在默认设置中禁用 
EN/ENO 机制。这意味着无法使用 ENO 值对指令中的运行时错误做出反应。但可在需要时，

重新启用 EN/ENO 机制。

为了生成 ENO，可以为每条指令分别启用 EN/ENO 机制。如果对一条指令启用了 EN/ENO 机
制，则后续在程序中添加其它指令时也会启用 EN/ENO 机制。如果不希望指令启用 ENO 评估，

则可以随时再次禁用 EN/ENO 机制。之后添加到程序中的其它指令则不会插入 EN/ENO 机制。

如果启用使能输出 ENO，则运行时错误将不会导致 CPU 切换到 STOP 模式。

激活 EN/ENO 机制

按以下操作来激活指令的 EN/ENO 机制：

1. 在程序中，右键单击待激活 EN/ENO 机制的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“生成 ENO”(Generate ENO) 命令。
将再次生成指令的 ENO 值。如果激活使能输出，则随后将插入其它指令。
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禁用 EN/ENO 机制

按以下操作来禁用指令的 EN/ENO 机制：

1. 在程序中，右键单击待禁用 EN/ENO 机制的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“不生成 ENO”(Do not generate ENO) 命令。
将不再生成指令的 ENO 值。如果未激活使能输出，随后也将插入其它指令。

参见

EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

影响 LAD/FBD 程序块的 ENO 块

说明

使用指令“RET：返回”，可跳出一个程序块，并影响 ENO 块的信号状态。

操作步骤

要影响 ENO 块的信号状态，请按以下步骤操作：

1. 启用某个指令（如，加指令“ADD”）的 EN/ENO 机制。

2. 对编程指令“RET：返回”进行取反，使能输出 ENO 处的信号状态将为 FALSE。

结果

发生错误时（如，结果发生溢出），使能输出 ENO 处将首先返回信号状态“0”。取反后，信

号状态“0”将变为信号状态“1”。即，RLO 为 1 并执行“RET”指令，返回值 FALSE。该程序块的 
ENO 块因此为 FALSE，并在上一个程序块调用完成后从该程序块返回到下一个指令处。该过

程可在任何程序段（如，包含多个数学函数等）中编程。

但无需编程跳转，跳出该程序块。在一个程序段中，如果单个指令的使能输出 ENO 信号状

态为“0”，则可确定不执行后续指令。因而，ENO 块将不受影响。

说明

ENO 块的影响

只能通过跳出该程序块，对 ENO 块的信号状态进行影响。

即使程序块中 后一个程序段内 后一个指令的使能输出 ENO 的信号状态为“0”，该 ENO 块
也不受影响。
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在 LAD 中使用 EN/ENO 机制的示例

使用 EN/ENO 机制的指令示例

以下示例说明了使用 EN/ENO 电路和 RET 线圈 (Ret False) 的“Add”指令：

位于常开触点“TagEnable”后方的使能输入 EN 包含有前导逻辑运算的结果：

• 如果操作数“TagEnable”的信号状态为“0”，则不执行“Add”指令。使能输出 ENO 的信号状

态将置位为“0”，并退出所调用的程序。此时，调用程序块的使能输出 ENO 信号状态也为

“0”。
• 如果操作数“TagEnable”的信号状态为“1”，则使能输入“EN”的信号状态为“1”，并执行指令

“Add”。该指令将两个数据类型为 INT 的值进行相加。即使预期结果超出 INT 的值范围（16 
位：-32768 到 +32767），该指令仍将返回结果，只是该结果不在 INT 的值范围内。具

体原因在于，INT 的第 16 位为符号位。因此，该结果不会指示发生了溢出错误。这也这

是需要额外添加 ENO:= NOT(OV) 指令的原因所在。如果在程序块执行过程中发生了错误，

则使能输出 ENO 的信号状态将置位为“0”，并退出所调用的程序块。此时，调用程序块的

使能输出 ENO 信号状态也为“0”。
• 如果操作数“TagEnable”的信号状态为“1”，则使能输入“EN”的信号状态为“1”，并执行指令

“Add”。如果该指令成功执行且没有任何错误，则使能输出 ENO 的信号状态将为“1”并在

输出“TagResult”中输出执行结果。

有关指令“RET:返回”的详细说明，请参见：AUTOHOTSPOT
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使能输出 ENO 的影响示例

在以下示例中，说明了启用和禁用 ENO 使能输出时各指令的应用方式：

如果使用 SUB 指令激活使能输出 ENO，则所有后续指令也将激活使能输出 ENO。如果在执

行 SUB 指令时发生运算错误，ADD 指令将不执行。 
在第二个分支中，DIV 指令将禁用 ENO 使能输出。即使在执行过程中发生运行时错误，MUL 
指令仍将正常运行。

通过 EN/ENO 机制调用程序块的示例

下图中举例说明了如何通过 EN/ENO 回路调用程序块：

如果操作数“TagEnable”的信号状态为“1”，则执行该程序块：

• 使能输出 ENO 的信号状态取决于程序块中具体的程序代码。

• 如果操作数“TagEnable”的信号状态为“0”，则不执行该程序块调用。使能输入 EN 和使能

输出 ENO 的信号状态均为“0”。

参见

EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
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1.6.3.3 FBD 中的 EN-/ENO 机制

FBD 中的 EN/ENO 机制概述

为了提高性能，系统默认其指令禁用 EN/ENO 机制。但用户可随时为各指令启用该机制。有

关禁用和启用 EN/ENO 机制的更多信息，请参见“在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 
(页 171)”。
对于 LAD/FBD 程序块，EN/ENO 机制只能与各指令处所激活的使能输出 ENO 一起使用。

指令中的 EN/ENO 机制

通过使能输入 EN，指令将根据具体条件执行。仅当使能输入 EN 的信号状态为“1”时，才执

行该指令。

通过使能输出 ENO，可查询指令中的运行时错误并进行相应响应：

• 如果执行成功无任何错误，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”。
• 满足以下某一条件时，使能输出 ENO 的信号状态为“0”：

– 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
– 执行过程中出错。

程序块调用与 EN/ENO 机制

通过使能输入 EN 和使能输出 ENO，可调用所有的程序块。这适用于所有调用程序块，而无

需考虑所使用的编程语言。即，调用 STL 或 SCL 程序块时即使没有默认或预组态的 EN/ENO 
机制，LAD 或 FBD 的程序块调用仍可使用 EN/ENO 机制。

根据具体情况，可使用使能输入 EN 调用程序块。仅当使能输入 EN 处的信号状态为“1”时，才

执行该程序块。

通过使能输出 ENO，可查询该程序块的错误状态：

• 系统在执行该程序块时，使能输出 ENO 将返回信号状态“1”。
• 如果未将被调用程序块中使能输出 ENO 的信号状态显式置位为“0”，则在发生错误时其信

号状态将保持为“1”。使用指令“RET：返回”，可将 ENO 块的信号状态置位为“0”。
有关使用 RET 指令的更多信息，请参见“影响 LAD/FBD 程序块的 ENO 块 (页 171)”。
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在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制

在 LAD 和 FBD 中，某些指令具有使能输出 ENO，因此使用 EN/ENO 机制。这样，可以查询

指令中的运行时错误，并对错误做出反应。为了提高 CPU 的性能，可在默认设置中禁用 
EN/ENO 机制。这意味着无法使用 ENO 值对指令中的运行时错误做出反应。但可在需要时，

重新启用 EN/ENO 机制。

为了生成 ENO，可以为每条指令分别启用 EN/ENO 机制。如果对一条指令启用了 EN/ENO 机
制，则后续在程序中添加其它指令时也会启用 EN/ENO 机制。如果不希望指令启用 ENO 评估，

则可以随时再次禁用 EN/ENO 机制。之后添加到程序中的其它指令则不会插入 EN/ENO 机制。

如果启用使能输出 ENO，则运行时错误将不会导致 CPU 切换到 STOP 模式。

激活 EN/ENO 机制

按以下操作来激活指令的 EN/ENO 机制：

1. 在程序中，右键单击待激活 EN/ENO 机制的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“生成 ENO”(Generate ENO) 命令。
将再次生成指令的 ENO 值。如果激活使能输出，则随后将插入其它指令。

禁用 EN/ENO 机制

按以下操作来禁用指令的 EN/ENO 机制：

1. 在程序中，右键单击待禁用 EN/ENO 机制的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“不生成 ENO”(Do not generate ENO) 命令。
将不再生成指令的 ENO 值。如果未激活使能输出，随后也将插入其它指令。

参见

EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

影响 LAD/FBD 程序块的 ENO 块

说明

使用指令“RET：返回”，可跳出一个程序块，并影响 ENO 块的信号状态。
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操作步骤

要影响 ENO 块的信号状态，请按以下步骤操作：

1. 启用某个指令（如，加指令“ADD”）的 EN/ENO 机制。

2. 对编程指令“RET：返回”进行取反，使能输出 ENO 处的信号状态将为 FALSE。

结果

发生错误时（如，结果发生溢出），使能输出 ENO 处将首先返回信号状态“0”。取反后，信

号状态“0”将变为信号状态“1”。即，RLO 为 1 并执行“RET”指令，返回值 FALSE。该程序块的 
ENO 块因此为 FALSE，并在上一个程序块调用完成后从该程序块返回到下一个指令处。该过

程可在任何程序段（如，包含多个数学函数等）中编程。

但无需编程跳转，跳出该程序块。在一个程序段中，如果单个指令的使能输出 ENO 信号状

态为“0”，则可确定不执行后续指令。因而，ENO 块将不受影响。

说明

ENO 块的影响

只能通过跳出该程序块，对 ENO 块的信号状态进行影响。

即使程序块中 后一个程序段内 后一个指令的使能输出 ENO 的信号状态为“0”，该 ENO 块
也不受影响。

在 FBD 中使用 EN/ENO 机制的示例

使用 EN/ENO 机制的指令示例

以下示例说明了使用 EN/ENO 电路和 RET 线圈 (Ret False) 的“Add”指令：
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位于常开触点“TagEnable”后方的使能输入 EN 包含有前导逻辑运算的结果：

• 如果操作数“TagEnable”的信号状态为“0”，则不执行“Add”指令。使能输出 ENO 的信号状

态将置位为“0”，并退出所调用的程序。此时，调用程序块的使能输出 ENO 信号状态也为

“0”。
• 如果操作数“TagEnable”的信号状态为“1”，则使能输入“EN”的信号状态为“1”，并执行指令

“Add”。该指令将两个数据类型为 INT 的值进行相加。即使预期结果超出 INT 的值范围（16 
位：-32768 到 +32767），该指令仍将返回结果，只是该结果不在 INT 的值范围内。具

体原因在于，INT 的第 16 位为符号位。因此，该结果不会指示发生了溢出错误。这也这

是需要额外添加 ENO:= NOT(OV) 指令的原因所在。如果在程序块执行过程中发生了错误，

则使能输出 ENO 的信号状态将置位为“0”，并退出所调用的程序块。此时，调用程序块的

使能输出 ENO 信号状态也为“0”。
• 如果操作数“TagEnable”的信号状态为“1”，则使能输入“EN”的信号状态为“1”，并执行指令

“Add”。如果该指令成功执行且没有任何错误，则使能输出 ENO 的信号状态将为“1”并在

输出“TagResult”中输出执行结果。

有关指令“RET:返回”的详细说明，请参见：AUTOHOTSPOT 

使能输出 ENO 的影响示例

在以下示例中，说明了启用和禁用 ENO 使能输出时各指令的应用方式：
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如果使用 SUB 指令激活使能输出 ENO，则所有后续指令也将激活使能输出 ENO。如果在执

行 SUB 指令时发生运算错误，ADD 指令将不执行。 
DIV 指令可禁用 ENO 使能输出。即使在执行过程中发生运行时错误，MUL 指令仍将正常运行。

通过 EN/ENO 机制调用程序块的示例

下图中举例说明了如何通过 EN/ENO 回路调用程序块：

如果操作数“TagEnable”的信号状态为“1”，则执行该程序块：

• 使能输出 ENO 的信号状态取决于程序块中具体的程序代码。

• 如果操作数“TagEnable”的信号状态为“0”，则不执行该程序块调用。使能输入 EN 和使能

输出 ENO 的信号状态均为“0”。

参见

EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

1.6.3.4 STL 中的 EN/ENO 机制 (S7-1500)

STL 中 EN/ENO 机制的概述 (S7-1500)

指令中的 EN/ENO 机制

EN/ENO 机制不适用于单个指令。该机制与语言特定的指令序列相对应，并使用状态字（BR 
位）。

有关状态字的更多信息，请参见“S7-1500 的状态字 (页 210)”
更多信息，请参见“在 STL 中的 EN/ENO 机制仿真示例 (页 175)”。

程序块调用与 EN/ENO 机制

从 STL 程序块调用的程序块不提供 EN 和 ENO 参数。无论创建程序块时采用何种编程语言，

都可通过状态字的 BR 位将错误语句传送到 STL 程序块中。
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通过关联状态字的 BR 位 和逻辑运算结果 (RLO)，即可对被调用程序块的错误状态进行评估。

被调用的程序块开始执行时，RLO 的信号状态即为“1”。如果在程序块执行后未将 RLO 显式

地设置为“0”，则其信号状态将保持为“1”。要将错误语句传送回调用程序块，则需将  的信号

状态显式地复位为“0”。并通过指令“SAVE：将 RLO 保存在 BR 位中“和”JNB：若 RLO = 0 则
跳转，并保存 RLO”，对错误语句进行置位。

在 STL 中，可对 BR 位进行错误分析。在编程语言 LAD、FBD 和 SCL 中，可根据 BR 位生成

使能输出 ENO。

如果状态字中 BR 位的值为“0”，则表示在 STL 程序块调用过程中发生了错误（调用程序块是

一个 STL 程序块）。

CPU 中指令的执行 BR 位 返回值 整数的符号

存在错误 0 小于“0” 负数（符号位为“1”）
无错误 1 大于或等于“0” 正数（符号位为“0”）

有关 BR 位的更多信息，请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)”

在 STL 中的 EN/ENO 机制仿真示例 (S7-1500)

通过 EN/ENO 机制执行程序序列的示例

下文中举例说明了如何使用 EN/ENO 机制执行数值相加的程序段：

 STL 说明

A "TagEnable" // 查询操作数“TagEnable”的信号状态是否为“1”，并

与当前的 RLO 进行 AND 运算。

JNB MyLABEL // 评估使能输入 EN
// 如果 RLO =“0”，则跳转至跳转标签“MyLABEL”处，

并将当前的 RLO 保存到 BR 位中。不执行以下操作。

// 如果 RLO =“1”，则执行以下操作。

L "Tag_Input_1" // 加载加法运算中的第一个值。

L "Tag_Input_2" // 加载加法运算的第二个值。

+I // 添加值

T "Tag_Result" // 将合计值传送给操作数“Tag_Result”。
AN OV // 查询是否发生溢出。

SAVE // 将 RLO 的信号状态传送到 BR 位。

CLR /// 将 RLO 复位为“0”，并结束逻辑序列。

MyLABEL:A BR // 跳转标签“MyLABEL”
// 查询 BR 位。

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数“Tag_Output”。
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查询操作数“TagEnable”将确定前导逻辑运算 (RLO) 的结果。指令“JNB:若 RLO = 0 则跳转，并

保存 RLO”将 RLO 的值保存在 BR 位中。另外，该指令还将对 RLO 的值进行评估，并根据其

信号状态指向以下操作：

• 如果 RLO 为“0”，则程序在跳转标签“MyLABEL”处以 BR 位的查询结果继续执行。而不执行

加法运算。将操作数“Tag_Output”的值分配给当前的 RLO。

• 如果 RLO 为“1”，则执行加法运算。通过对溢出位 (OV) 的查询，可判断加法运算过程中

是否存在错误。查询结果将保存在 BR 中。指令“CLR:将 RLO 复位为 0”将 RLO 复位为“0”，
并结束逻辑序列。之后，系统将查询 BR 位并将其分配给操作数“Tag_Output”。通过 BR 位
的信号状态以及操作数“Tag_Output”可判断加法运算是否成功执行没有任何错误。

通过 EN/ENO 机制调用程序块的示例

下图中举例说明了如何通过 EN/ENO 回路调用程序块：

STL 说明

A "TagEnable" // 查询操作数“TagEnable”的信号状态是否为“1”，并

与当前的 RLO 进行 AND 运算。

JNB MyLABEL // 评估使能输入 EN
// 如果 RLO =“0”，则跳转至跳转标签“MyLABEL”处，

并将当前的 RLO 保存到 BR 位中。不执行以下操作。

// 如果 RLO =“1”，则执行以下操作。

CALL "Block name", "Block name_DB" // 调用程序块。

MyLABEL:A BR // 跳转标签“MyLABEL”
// 查询 BR 位并在 AND 运算后与 RLO 进行运算。

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数“Tag_Output”。

参见

EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

1.6.3.5 SCL 中的 EN/ENO 机制

SCL 中的 EN/ENO 机制概述

在 SCL 程序段中，可以通过赋值来改变 ENO。为此，请写入“ENO:=TRUE”或“ENO:=FALSE”，
或使用 BOOL 数据类型的变量。当激活“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 块属性时，

编译器会添加程序代码来计算 ENO，类似于编程语言 LAD 和 FBD。添加的程序代码会增加

运行时间，因此默认情况下禁用“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 属性。 
更多信息，请参见：“在 SCL 中启用和禁用“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 属性”
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在 SCL 程序段中，无法为 FC 的 EN 参数赋值。但是可以在条件语句中调用 FC，这意味着需

要将其置于“IF”指令中。这意味着块调用不会执行，也不会改变 ENO。此行为与编程语言 LAD 
和 FBD 中的行为不同。

更多信息，请参见：“更改 SCL 块的 ENO”

使用 ENO
对于指令而言，ENO 是可选的。

更多信息，请参见“SCL 指令中使用使能输出 ENO (页 178)”。

参见

在 SCL 中启用和禁用“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 属性 (页 177)
影响块内的 ENO (页 179)
影响 SCL 块的“ENO” (页 179)

在 SCL 中启用和禁用“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 属性

说明

当“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 属性设置为“TRUE”时，被调用块的 ENO 值将被

转发到调用块的 ENO 值。

在块属性中启用 ENO 机制

可按照以下步骤，启用块属性中的“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 属性。

1. 在项目浏览器中，打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 右键单击待显示属性的 SCL 块。

3. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
该块的属性对话框随即打开。

4. 在区域导航中，单击“属性”(Attributes) 组。

5. 激活属性“自动置位 ENO”(Set ENO automatically)。
6. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果：仅针对所选块启用“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 属性。
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针对所有新程序块，将“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 属性设置为“TRUE”
可按照以下步骤，启用程序属性中的“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 属性。

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
在工作区中，“设置”(Settings) 窗口随即显示。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”(PLC programming) 组。

3. 选择“SCL（结构化控制语言）”(SCL (Structured Control Language)) 组。

4. 激活属性“自动置位 ENO”(Set ENO automatically)。

结果：针对所有新程序块，启用“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 属性。

SCL 指令中使用使能输出 ENO

说明

要运行诸如数学函数等每个 SCL 指令，都必须查询使能输出 ENO。

操作步骤

要查询使能输出 ENO，请按以下步骤操作：

1. 激活 EN/ENO 机制。

2. SCL 指令执行后，查询使能输出 ENO（如，#MyOutputBool := ENO;）
如果发生错误（如，结果溢出），则使能输出 ENO 将返回信号状态“0”。基于该信号状态时，
指令可继续执行。例如，编程指令“RETURN”、故障显示或替换值。

3. 执行下一个指令之前，先将使能输出 ENO 的信号状态复位为“1”（如，ENO :=1;）。
发生下一处错误时，该信号状态因此可复位为“0”。否则，使能输出 ENO 的信号状态将保持为
“0”。

说明

跳转到一个 SCL 块中。

跳转到一个 SCL 块中时，使能输出 ENO 的信号状态将自动置位为“1”。
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影响 SCL 块的“ENO”

说明

SCL 程序块中 ENO 的 后一个赋值即此块的 ENO。另外，也可退出此程序块，并同时使用

“RETURN”指令为此块的 ENO 赋值“TRUE”或“FALSE”。

操作步骤

可按照以下步骤影响此块的 ENO 的信号状态：

1. 激活 ENO 机制。

2. 然后编程：
IF #n := 0 THEN
RETURN FALSE;
END_IF;

结果

当本地变量“#n”为“0”时，系统会返回到调用块。在这种情况下，块的 ENO 值为“FALSE”。
但无需对 RETURN 进行编程。SCL 编译器将当前 ENO 值转发到块的 ENO 值。这意味着，ENO 
的 后一个赋值将来自块的 ENO。

影响块内的 ENO
ENO 值可能会受到赋值“ENO:=TRUE”或“ENO:=FALSE”或者 BOOL 数据类型的变量的影响。如

果激活“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) (TRUE) 块属性，则 ENO 在调用块或指令时

也会受到影响。

在 SCL 中使用 ENO 的示例

ENO 的设置示例

以下示例显示了一个 SCL 块，用于在执行除法运算前检查除数是否为 0。此时，ENO 的值将

设置为“FALSE”，同时不执行后续的除法运算。调用块可评估被调用块的 ENO 并确定是否继

续执行此程序。

 
IF #Divisor = 0 THEN
ENO:=false;
RETURN;
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END_IF;
#Quotient:=Dividend/Divisor;

通过 ENO 评估程序块调用的示例

以下示例显示了程序块 (A) 的调用过程，还程序块用于处理被调用块 (B) 的 ENO。

 
"BlockName_DB"( ENO => ENO );
IF ENO = false THEN
RETURN;
END_IF;

调用并处理程序块 (A)。被调用的程序块 (B) 反映了其 ENO 在此过程中的值。被调用的块 (B) 
的 ENO 值将复制到调用块 (A) 的 ENO 中。随后将此 ENO 用于“IF”指令中。 
被调用块 (B) 返回信号状态“ENO=FALSE”时，调用块 (A) 将不继续处理并返回信号状态

“ENO=FALSE”。

参见

EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

1.6.3.6 GRAPH 中的 EN/ENO 机制 (S7-1500)

GRAPH 中的 EN/ENO 机制概述 (S7-1500)

指令中的 EN/ENO 机制

这些指令的使能输出 ENO 无法访问。即，用户无法影响 GRAPH 函数块中使能输出 ENO 的
状态。但通过诸如数学函数或 LAD/FBD 指令进行转换后，可在程序状态中显示使能输出 ENO。

程序块调用与 EN/ENO 机制

根据具体情况，可使用使能输入 EN 调用程序块。仅当使能输入 EN 处的信号状态为“1”时，才

执行该程序块。
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通过使能输出 ENO，可查询该程序块的错误状态：

• 被调用的程序块成功执行无错误时，使能输出 ENO 的信号状态为“1”。
• 如果被调用的程序块在执行过程中出错，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”。
• 使能输出 ENO 不能显式置位或复位。

• 使能输出 ENO 不受指令 ENO 的影响。

在 GRAPH 中激活和禁用 EN/ENO 机制 (S7-1500)

说明

在进行程序状态测试过程中，将显示使能输出 ENO 的状态。如果操作成功，则值为 TRUE；
操作失败，值为 FALSE。
有关使能输出 ENO 的状态显示方式，可在 GRAPH 程序块的以下位置处设置：

• 固定预处理指令

• 顺序视图 > 动作

• 固定后处理指令

在块属性中启用 EN/ENO 机制

要在块属性中激活 EN/ENO 机制，请按以下步骤操作： 
1. 在项目浏览器中，打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 右键单击待显示属性的 GRAPH 块。

3. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
该块的属性对话框随即打开。

4. 在区域导航中，单击“属性”(Attributes) 组。

5. 激活属性“自动置位 ENO”(Set ENO automatically)。
6. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果：仅所选 GRAPH 块激活了 EN/ENO 机制。
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GRAPH 中的 EN/ENO 机制示例 (S7-1500)

带有使能输出 ENO 的程序状态示例 
下文中举例说明了顺序视图内相应动作下使能输出 ENO 的程序状态：

5

如果在执行过程中发生错误，则使能输出 ENO 的信号状态为 FALSE。

程序块调用示例

下图中举例说明了 LAD 程序块如何通过 EN/ENO 调用 GRAPH 程序块：

如果操作数“TagEnable”的信号状态为“1”，则执行该程序块：

• 如果操作数“TagEnable”的信号状态为“0”，则不执行所调用的程序块调用。使能输入 EN 和
使能输出 ENO 的信号状态均为“0”。

• 如果操作数“TagEnable”的信号状态为“1”，则使能输入“EN”的信号状态为“1”，并执行所调

用的程序块。使能输出 ENO 的信号状态取决于程序块内的程序内容。

参见

EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
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1.6.3.7 块中不同程序段语言的 EN/ENO 机制 (S7-1200, S7-1500)

说明

在块中，可使用不同网络语言的 EN/ENO 机制。各种编程语言显示的错误状态也往往有所不

同： 
• 在 SCL 中，可使用 ENO 变量存储错误状态且可以查询。且只能使用 SCL 直接访问该变

量。 
• LAD/FBD/STL 语言中不包含特定的 ENO 变量。但 STL 语言可通过 BR 位读取相应的错误

状态，而 LAD/FBD 则可通过 RET 线圈进行查询。 
以下规则适用于读取整个块中的错误状态： 
• 块中的 后一个程序段为 LAD/FBD 程序段：

如果没有使用 RET 线圈，则系统默认的错误状态为 TRUE。
• 块中的 后一个程序段为 STL 程序段：

由 BR 位确定错误状态。在 STL 程序段中，可在 BR 选项卡中编辑 BR 位。

• 块中的 后一个程序段为 SCL 程序段：

使用 ENO 变量确定块的错误状态。

ENO 块的影响

对于包含多个程序段的 LAD/FBD 的程序块（可能包含不同的编程语言，如 LAD、FBD、STL 
或 SCL），ENO 块的信号状态取决于 后执行的程序段。

如果程序块中 后执行的程序段为 LAD 或 FBD 程序段，则 ENO 块的信号状态不一定会受影

响。如果指令中已激活 EN/ENO 机制，则仅当使能输出 ENO 的信号状态为“0”且程序块可使

用指令“RET：返回”时，才会受到影响。如果该指令未包含任何编程代码，则 ENO 块的信

号状态始终为“1”。指令 ENO 的信号状态为“0”时（如果有），不会影响 ENO 块。这是因为，

程序段开始处的信号状态通常为“1”。
这同样适用于另一个程序段（LAD、FBD 或 SCL）之前的 LAD 或 FBD 程序段。仅当使用指令

“RET：返回”时，ENO 块的信号状态才会受到影响。否则，ENO 块的信号状态在转换到该

程序段时将复位为“1”。 
混合程序块中的 后一个程序段为 SCL 程序段，则 ENO 块通常受此影响。

参见

EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
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1.6.4 通过输出参数 RET_VAL 评估错误

有关库块（SFB 和 SFC）错误分析的基础知识

除了输出参数 RET_VAL 外，还可以通过以下两个方式进行错误评估：

• 通过 EN/ENO 机制（LAD、FBD 和 SCL）
有关 EN/ENO 机制的更多信息，请参见“EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)”

• 通过状态字 (STL) 的 BR 位（二进制结果位）

• 通过输出参数 RET_VAL (return value)
使能输出 ENO 仅能通知发生了错误。如果需要了解所发生的具体错误，则需通过输出参数 
RET_VAL 获得更多信息。通过该输出参数可判断 CPU 中该该指令是否成功执行。发生错误时，

还可了解执行未成功执行的原因所在。

在下一章节，我们将详细介绍 RET_VAL 和 BR 位这两种错误评估方式。

有关错误分析序列的建议

在评估指令特定的输出参数（如 OUT）之前，通常应执行以下步骤：

1. 首先评估先使能输出 ENO 或 STL 中状态字的 BR 位。

2. 检查输出参数 RET_VAL。
如果使能输出 ENO 或 BR 位指示在指令的执行过程中发生了错误，或者输出参数 RET_VAL 中
包含了一个通用错误代码，则指令特定的输出参数将返回一个无效值。

如果使用输出参数 RET_VAL 指示发生了常见错误，则只能通过状态字 BR 位为值“0”来指示。

返回值的数据类型为整数 (INT)。返回值通过值“0”指明在指令的执行过程中是否发生了错误。

常规和特定错误代码 (RET_VAL)
输出参数 RET_VAL 中有以下两类错误代码：

• 所有指令都可以输出的常见错误代码，

• 根据指令的特定功能输出的特定特定错误代码。

输出参数 RET_VAL 的数据类型为整型 (INT)。且该指令的错误代码安装十六进值进行分组。

如果要检查返回值并与本文档中所列错误代码进行比较，则将以十六进制值形式显示这些错

误代码。
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可以编写程序以便对执行指令过程中发生的错误进行响应。从而可以防止由于第一个错误而

导致的更多错误。

说明

提供输入参数时出错

在执行包含 RET_VAL 参数的指令且在提供输入参数时出错，则参数 RET_VAL 将输出一个无

效的错误代码且不对该指令的输出参数进行评估。

下图以十六进制格式显示了系统函数错误代码的结构。

这样便于确定是否发生了错误。这是因为输出参数 RET_VAL 的类型为 INT：
• 如果值 < 0，发生了错误。

• 如果值 = 0，没有发生错误。

• 如果 > 0，没有发生错误，但指令未成功执行。此代码通常用于异步指令中。例如，指示

该指令已开始执行但尚未完成。请参见 T_SEND 或 WRIT_DBL 的返回值。

常规错误代码

常见错误代码是指在所有指令中都可能发生的错误。常见错误代码中包含以下两个数：

• 1 至 111 的参数编号，其中 1 表示所调用指令的第一个参数、2 为第二个参数、依此类推。

• 事件编号介于 0 和 127 之间，表示发生了错误。

下图显示了常规错误代码的结构。
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说明

对常规错误代码的响应

如果在输出参数 RET_VAL 中输入了一个常规错误代码，则可能出现以下几种情况：

• 该指令相关的操作已开始或者已完成。

• 执行操作时，发生特定的指令错误。但在发生一个常规错误后，系统不再指示发生此特定错误。

下表列出了一个返回值的常见错误代码。错误代码显示为十六进制格式。代码编号中的字母 x 
仅为一个占位符，表示导致该错误的系统函数参数的编号：

错误代码

(W#16#..
.)

说明

8x01 VARIANT 参数的语法 ID 非法

8x22 读取一个参数时发生超出范围错误。

该错误代码表示参数 x 完全或部分超出地址范围，或 VARIANT 参数指示的位范

围长度不是 8 的倍数。

8x23 写入参数时发生超出范围错误。

该错误代码表示参数 x 完全或部分超出地址范围，或 VARIANT 参数指示的位范

围长度不是 8 的倍数。

8x24 读取参数时发生超出范围错误。

该错误代码表示参数 x 超出系统函数的有效范围。有关无效范围的信息，请参

见各函数的具体说明。

8x25 写入参数时发生超出范围错误。

该错误代码表示参数 x 超出系统函数的有效范围。有关无效范围的信息，请参

见各函数的具体说明。

8x26 此参数包含的定时器单元编号过高。

此错误代码表示在参数 x 中指定的定时器单元不存在。

8x27 此参数包含的计数器单元编号过高（计数器编号错误）。

此错误代码表示在参数 x 中指定的计数器单元不存在。
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错误代码

(W#16#..
.)

说明

8x28 读取参数时发生对齐错误。

8x29 写入参数时发生对齐错误。

此错误代码表示对参数 x 的引用是一个位地址不为 0 的操作数。

8x30 此参数位于只读属性的全局 DB 中。

8x31 该参数位于一个只读背景数据块中。

此错误代码表示参数 x 位于只读属性的数据块中。如果通过系统函数本身来打

开该数据块，那么系统函数将始终返回值 W#16#8x30。
8x32 此参数包含的 DB 编号过高（DB 编号错误）。

该错误代码表示参数 x 所包含块的块编号超出允许的 大值。

8x34 此参数包含的 FC 编号过高（FC 编号错误）。

该错误代码表示参数 x 所包含块的块编号超出允许的 大值。

8x35 此参数包含的 FB 编号过高（FB 编号错误）。

该错误代码表示参数 x 所包含块的块编号超出允许的 大值。

8x3A 此参数包含尚未加载的 DB 编号。

8x3C 此参数包含未加载 FC 的编号。

8x3E 此参数包含未加载 FB 的编号。

8x42 系统尝试从外设输入区读取一个参数时，发生访问错误。

8x43 系统尝试向外设输出区写入一个参数时，发生访问错误。

8x44 出错后，第 n (n > 1) 次发生读访问错误。

该错误代码表示对所需参数的访问遭到拒绝。

8x45 出错后，第 n (n > 1) 次发生写访问错误。

该错误代码表示对所需参数的访问遭到拒绝。

8x7F 内部错误

该错误代码表示参数 x 处发生了内部错误。

特定的错误代码

某些指令在其返回值中将提供一个该指令特定的错误代码，指示这些错误只会在特定的指令

中发生。
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特定的错误代码包含又以下两个数字：

• 0 至 7 之间的错误类别。

• 0 至 15 之间的错误编号。

有关特定的错误代码的更多信息，请参见信息系统中各指令的具体说明。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

1.6.5 指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法

简介

通过本地错误处理，可以查询程序块内发生的错误并对相关的错误信息进行评估。可以为组

织块 (OB)、功能块 (FB) 和函数 (FC) 设置本地错误处理。如果启用了本地错误处理，则将忽

略系统响应。

可在指令 GET_ERR_ID 的错误信息中读取相应的错误编号。例如，通过指令 GET_ERROR 的
错误信息，可以确定导致访问错误的参数。要确保指令输出所需的错误信息，必须在用户程

序中对待评估错误的各个程序块进行相应编程。使用这些指令时，不会调用任何错误 OB，而

且不会在诊断缓冲区写入任何条目。采用这种错误处理方法，可通过编写错误响应方式在发

生错误时主动干预程序序列的执行。由于错误可能发生在程序块内的任何位置，因此我们建

议在程序块末尾处添加该指令。

指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的主要区别在于输出的错误信息数量不同。
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在程序代码中加入其中一条指令后，在巡视窗口的“属性 > 特性”(Properties > Attributes) 下
方选择“在块内处理错误”(Handle errors within block) 复选框。该设置不能在巡视窗口内编

辑。只需删除所插入的本地错误处理指令，即可取消激活本地错误处理。

说明

块属性“在块内处理错误”(Handle errors within block)
该设置既不会应用于块调用中，也不会传输到所调用的程序块中。如果没有为高级别和低级

别的程序块编程专用的本地错误处理方式，则可应用系统设置。

错误输出优先级

在本地错误处理过程中，可通过指令 GET_ERROR 或 GET_ERR_ID 显示发生的第一个错误信

息。如果在指令的执行过程中同时发生多个错误，则将根据这些错误的优先级进行显示。下

表列出了不同类型错误的优先级：

优先级 错误类型

1 程序代码错误

2 缺少引用

3 范围无效

4 DB 不存在

5 操作数不兼容

6 指定的区域宽度不够

7 定时器或计数器不存在

8 无法写入 DB
9 I/O 错误

10 指令不存在

11 块不存在

12 嵌套深度无效

高优先级为 1， 低为 12。

更多信息

有关这些指令的更多信息，请参见信息系统中的“PLC 编程 > 指令 > 指令 (S7-1200, S7-1500) > 
基本指令”(PLC programming > Instructions > Instructions (S7-1200, S7-1500) > Basic 
instructions)。这些指令支持编程语言 LAD/FBD/STL/SCL 和 GRAPH。
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1.6.6 有关处理程序执行错误的示例

简介

本地错误处理可单独编程，也可与其它代码一起编程。为确保可识别程序中的所有错误，建

议使用本地错误处理组合方案，如以下示例所示。

为提高错误分析的准确程度的错误分析，除输出参数 RET_VAL 之外，还可使用指令

“GET_ERROR”或“GET_ERR_ID”。这些方案提供有错误代码，并在相应指令的描述中对其进行

详细说明。

此外，RET_VAL 输出参数也可能不输出有效错误代码。如果在读取输入参数时发生访问错误

（如，指令输出无法入），则这是因为指令执行已中断。此时，建议在用户程序中插入两条

指令“GET_ERROR”和“GET_ERR_ID”。这是因为，发生此类错误时，这两条指令将返回可靠的

错误信息。

警告

读取输入参数时发生访问错误

RET_VAL 参数未返回有效的错误代码，且诊断缓冲区中未输出任何详细错误信息。

错误的第一个指示符可以是状态字的 BR 位，也可以是使能输出 ENO 。如果返回信号状态“0”，
则说明指令执行过程中出错。信号状态为“1”表示无错误，因而无需进行进一步错误分析，但

存储器访问错误例外。此时，信号状态为“1”表示发生错误。
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操作步骤

以下示例说明了如何在读取输入参数时识别访问错误：

1. 按以下方式声明程序块的块接口：

2. 编写以下程序代码：
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在程序段 1 中，调用指令“MOVE_BLK_VARIANT：块移动”。在 SRC 参数中，使用一个变量

索引访问“SrcField”源区域。如果指令成功执行无错误，则使能输出 ENO 将返回信号状态“1”，
同时程序执行跳转到程序段 4 中继续执行。

如果指令在执行过程中发生访问错误（如，由变量索引而引发），则程序段 2 中的指令

“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”将返回错误 ID。程序段 2 中“UNEQUAL”的错误 ID 将与值“0”
进行比较并返回结果 #Test2 = TRUE。在程序段 3 中，“EQUAL”的错误 ID 将与值“0”进行比较，

并返回结果 #Test3 = TRUE。
此时，输出参数 RET_VAL 处的 #TagRet_Val 操作数将不返回有效错误代码。

例外

但也有一些指令不适用于以上示例中所列的错误处理方式。具体包括以下指令：

• 通常不支持 EN/ENO 机制的指令

• 禁用 ENO 的指令

• S_COMP
• PEEK、PEEK_BOOL、POKE、POKE_BOOL 和 POKE_BLK
即使发生访问错误，这些指令中的 BR 位或使能输出 ENO 也将设置为 TRUE。
以下示例中说明了如何在 STL 编程语言中编程可靠的错误处理方式：

STL 说明

SET // 操作数 #Tag_ErrorID 将初始化为“0”。
L 0
T #Tag_ErrorID
  
CALL S_COMP // 调用该指令。
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STL 说明

src_type := String // 参数 IN1 和 IN2 的数据类型

relation := EQ // 该指令的比较类型

IN1 := #StringArray.THIS[#index] // 对 ARRAY 元素的可变访问。

IN2 := 'STRING' // 将两个值互相比较。

OUT := #TagResult // 如果两个值相等，则操作数 #TagResult 的信号状

态为“1”。
  
A BR // 查询 BR 位。

  
CALL GET_ERR_ID // 调用该指令。

RET_VAL := #Tag_ErrorID // 发生访问错误时，该指令将输出一个错误代码。

即使 BR 位的信号状态为“1”，也将检测到访问错误。通过评估指令“GET_ERR_ID：获取本地

错误 ID”的操作数 #Tag_ErrorID，可查询该错误代码。

1.7 程序流控制

1.7.1 S7-300、S7-400 的状态字 (S7-300, S7-400)

1.7.1.1 状态字的基本信息 (S7-300, S7-400)

说明

状态字包含的状态位用于 CPU 控制二进制逻辑运算和设置数字处理。 可以查询状态位并只

影响这些状态位。

下表列出了状态字中各个状态位的排列方式：

  状态字

位号 15-9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
内容 0 BR CC 1 CC 0 OV OS OR STA RLO /FC

状态位 /FC、RLO、STA、OR 和 BR 是 CPU 用于控制二进制指令运算的二进制代码。 状态位 
OS、OV、CC 0 和 CC 1 通常是用于表示数学函数运算结果的数字代码。

/FC（第一次检查）

/FC 位信号状态将控制一个逻辑运算字符串。
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逻辑运算字符串起始于 /FC 位信号状态“0”和二进制扫描指令（第一次扫描）。 第一次扫描

是程序段中的第一个二进制位逻辑运算或扫描。 这会将 /FC 位置位为“1”。 逻辑运算字符串

终止于一个二进制值赋值（如“置位”指令）、条件跳转或块更改。 这会将 /FC 位置位为“0”。

RLO（逻辑运算结果）

状态位 RLO 是二进制逻辑运算中的缓冲区。

CPU 将第一次扫描的扫描结果传送到 RLO。 每次后续扫描的的扫描结果都将与所保存的 RLO 
进行运算，并将运算后的结果保存在 RLO 中。

可以使用相应指令置位、复位或取反 RLO 或将其保存在二进制结果 (BR) 中。

RLO 用于控制存储器、定时器和计数器指令，并可执行一些特定的跳转指令。

STA（状态）

STA 状态位为所查询的二进制操作数的信号状态。

读取存储器的逻辑运算的状态始终与寻址位的值相同。 向存储器执行写入操作的逻辑运算

（如“置位”或“复位”指令）的状态始终与该指令写入的位的值相同。 如果指令不写入存

储器，则其状态与寻址位的值相同。 对于不访问存储器的逻辑运算指令而言，无需状态位。 
这些指令将状态位置位为“1”。 而且这些指令也不会对这些状态位进行查询。 只有当显示程

序变量的在线状态时，才会检查状态位。

OR（OR 位）

如果在“或”运算之前执行“与”运算，则使用 OR 状态位。

如果“与”运算的 RLO 为“1”，则置位 OR 位。 这将提前计算出“或”运算的结果。 其它任

何二进制指令都将复位 OR 位。

OS（上溢，已存储）

OS 状态位将保存 OV 状态位的设置。

如果 CPU 置位了 OV 状态位，则也会置位 OS 状态位。 但是，在下一条正确执行的指令复位 
OV 位时，OS 状态位保持为置位状态。 因此能够查询到当前 CPU 循环后期阶段发生值范围

上溢或使用了无效浮点数。

OV（上溢）

OV 状态位表示值范围上溢或使用了无效的浮点数。
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数学函数、转换指令和浮点数比较可能会影响 OV 状态位。

CC 0 和 CC 1（条件代码位）

CC 0 和 CC 1 状态位将提供有关下列指令结果的信息：

• 比较指令

• 数学函数

• 字逻辑运算

• 移位与循环移位指令

BR（二进制结果）

BR 状态位既可以对功能框执行 EN/ENO 操作，也可以作为特定跳转指令 (STL) 中的条件。 可
以使用特定指令（如 SAVE）来影响 BR 状态位。

1.7.1.2 设置状态位 (S7-300, S7-400)

为位逻辑运算设置状态位 (S7-300, S7-400)

说明

二进制指令将影响状态位 OR、STA、RLO 和 /FC。

在 LAD 中设置状态位

下表列出了如何在 LAD 编程语言中设置状态位：

指令 状态位

助记符 标题 OR STA RLO /FC
-| |- 常开触点 √ √ √ 1
-| / |- 常闭触点 √ √ √ 1
-|NOT|- 取反 RLO - 1 √ -
-( )- 赋值 0 √ - 0
-(R)- 复位输出 0 √ - 0
-(S)- 置位输出 0 √ - 0
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指令 状态位

助记符 标题 OR STA RLO /FC
SR 置位复位触发器 √ √ √ 1
RS 复位置位触发器 √ √ √ 1
-|P|- 扫描操作数的信号上升沿 0 1 √ 1
-|N|- 扫描操作数的信号下降沿 0 1 √ 1
P_TRIG 扫描 RLO 的信号上升沿 0 √ √ 1
N_TRIG 扫描 RLO 的信号下降沿 0 √ √ 1
√： 指令可以写入“1”或“0”
1: 指令将状态位置位为“1”。
0: 指令将状态位复位为“0”。
-: 状态位不受影响。

在 FBD 中设置状态位

下表列出了如何在 FBD 编程语言中设置状态位：

指令 状态位

助记符 标题 OR STA RLO /FC
& “与”运算 √ √ √ 1
<=1 “或”运算 √ √ √ 1
X “异或”运算 √ √ √ 1
-| 插入二进制输入 - 1 √ -
-o| 取反 RLO - 1 √ -
-( )- 赋值 0 √ - 0
R 复位输出 0 √ - 0
S 置位输出 0 √ - 0
SR 置位复位触发器 √ √ √ 1
RS 复位置位触发器 √ √ √ 1
P 扫描操作数的信号上升沿 0 1 √ 1
N 扫描操作数的信号下降沿 0 1 √ 1
P_TRIG 扫描 RLO 的信号上升沿 0 √ √ 1
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指令 状态位

助记符 标题 OR STA RLO /FC
N_TRIG 扫描 RLO 的信号下降沿 0 √ √ 1
√： 指令可以写入“1”或“0”
1: 指令将状态位置位为“1”。
0: 指令将状态位复位为“0”。
-: 状态位不受影响。

在 STL 中设置状态位

下表列出了如何在 STL 编程语言中设置状态位：

指令 状态位

助记符 标题 OR STA RLO /FC
A “与”运算 0 √ √ 1
AN “与”运算取反 0 √ √ 1
O “或”运算 0 √ √ 1
ON “或”运算取反 0 √ √ 1
X “异或”运算 0 √ √ 1
XN “异或”运算取反 0 √ √ 1
O 先“与”后“或”运算 0 1 - 0
A( “与”运算嵌套开始 0 1 - 0
AN( “与非”运行嵌套开始 0 1 - 0
O( “或”运算嵌套开始 0 1 - 0
ON( “或非”运算嵌套开始 0 1 - 0
X( “异或”运算嵌套开始 0 1 - 0
XN( “异或非”运算嵌套开始 0 1 - 0
= 赋值 0 √ - 0
R 复位输出 0 √ - 0
S 置位输出 0 √ - 0
NOT 取反 RLO - 1 √ -
SET 将 RLO 置位为 1 0 1 1 0
CLR 将 RLO 复位为 0 0 0 0 0
SAVE 将 RLO 保存到 BR 位 - - - -
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指令 状态位

助记符 标题 OR STA RLO /FC
FN 扫描 RLO 的信号下降沿 0 √ √ 1
FP 扫描 RLO 的信号上升沿 0 √ √ 1
√： 指令可以写入“1”或“0”
1: 指令将状态位置位为“1”。
0: 指令将状态位复位为“0”。
-: 状态位不受影响。

在定时器和计数器指令中设置状态位 (S7-300, S7-400)

说明

定时器和计数器指令将影响状态位 OR、STA、RLO 和 /ER。

在 LAD 和 FBD 中设置状态位

下表列出了如何在 LAD 和 FDB 编程语言中设置状态位：

指令 状态位

助记符 标题 OS OR STA RLO /FC
S_PULSE  分配脉冲定时器参数并启动 - √ √ √ 1
S_PEXT  分配扩展脉冲定时器参数并启动 - √ √ √ 1
S_ODT 分配接通延时定时器参数并启动 - √ √ √ 1
S_ODTS 分配保持型接通延时定时器参数并启动 - √ √ √ 1
S_OFFDT 分配关断延时定时器参数并启动 - √ √ √ 1
SP 启动脉冲定时器 - 0 - - 0
SE 启动扩展脉冲定时器 - 0 - - 0
SD 启动接通延时定时器 - 0 - - 0
SS 启动保持型接通延时定时器 - 0 - - 0
SF 启动关断延时定时器 - 0 - - 0
S_CUD 分配参数并加/减计数 - √ √ √ 1
S_CU 分配参数并加计数 - √ √ √ 1
S_CD 分配参数并减计数 - √ √ √ 1
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指令 状态位

助记符 标题 OS OR STA RLO /FC
SC 设置计数器值 - 0 √ - 0
CU 加计数 - 0 √ - 0
CD 减计数 - 0 - - 0
√：指令可以写入“1”或“0”
1: 指令将状态位置位为“1”。
0: 指令将状态位复位为“0”。
-: 状态位不受影响。

在 STL 中设置状态位

下表列出了如何在 STL 编程语言中设置状态位：

指令 状态位

助记符 标题 OS OR STA RLO /FC
FR 启用定时器 - 0 - - 0
R 复位定时器 - 0 - - 0
SP 启动脉冲定时器 - 0 - - 0
SE 启动扩展脉冲定时器 - 0 - - 0
SD 启动接通延时定时器 - 0 - - 0
SS 启动保持型接通延时定时器 - 0 - - 0
SF 启动关断延时定时器 - 0 - - 0
FR 启用计数器  - 0 - - 0
R 复位计数器 - 0 - - 0
S 置位计数器 - 0 - - 0
CU 加计数 - 0 - - 0
CD 减计数 - 0 - - 0
√：指令可以写入“1”或“0”
1: 指令将状态位置位为“1”。
0: 指令将状态位复位为“0”。
-: 状态位不受影响。
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设置带有整数的指令中的状态位 (S7-300, S7-400)

说明

带有整数的指令将影响状态字中的状态位 CC 1、CC 0、OV 和 OS。
如果结果为零，状态位 CC 1 和 CC 0 将置位为“0”。 如果结果为正值，状态位 CC 1 将置位为“1”
同时状态位 CC 0 将置位为“0”。 如果结果为负值，状态位 CC 1 将置位为“0”同时状态位 CC 0 
将置位为“1”。
如果发生值范围上溢，状态位 OV 和 OS 将置位为“1”。 除 0 时，状态位 CC 1、CC 0、OV 和 OS 
的信号状态将为“0”。
下表列出了使用整数时状态位的设置情况：

有效范围 CC
 1

CC 0 O
V

OS

0（零） 0 0 0 *
16 位： -32768 <= 结果 < 0（负数）

32 位： -2147483648 <= 结果 < 0（负数）

0 1 0 *

16 位： 32767 >= 结果 > 0（正数）

32 位： 2147483647 >= 结果 > 0（正数）

1 0 0 *

* 运算结果不会影响 OS 位。

无效范围 CC
 1

CC
 0

O
V

OS

加法下溢

16 位： 结果 = -65536
32 位： 结果 = -4294967296

0 0 1 1

乘法下溢

16 位： 结果 < -32768（负数）

32 位： 结果 < -2147483648（负数）

0 1 1 1

加减法上溢

16 位： 结果 > 32767（正数）

32 位： 结果 > 2147483647（正数）

0 1 1 1
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无效范围 CC
 1

CC
 0

O
V

OS

乘除法上溢

16 位：结果 > 32767（正数）

32 位：结果 > 2147483647（正数）

1 0 1 1

加减法下溢

16 位：结果 < -32768（负数）

32 位：结果 < -2147483648（负数）

1 0 1 1

0 作除数 1 1 1 1

设置带有浮点数的指令中的状态位 (S7-300, S7-400)

说明

带有浮点数的指令将影响状态字中的状态位 CC 1、CC 0、OV 和 OS。
如果结果为零，状态位 CC 1 和 CC 0 将置位为“0”。如果结果为正值，状态位 CC 1 将置位为“1”
同时状态位 CC 0 将置位为“0”。如果结果为负值，状态位 CC 1 将置位为“0”同时状态位 CC 0 
将置位为“1”。
如果发生值范围上溢，状态位 OV 和 OS 将置位为“1”。 浮点数无效时，状态位 CC 1、CC 0、
OV 和 OS 的信号状态将为“0”。
下表列出了使用浮点数时状态位的设置情况：

有效范围 CC
 1

CC
 0

O
V

OS

+0、-0（零） 0 0 0 *
-3.402823E+38 < 结果 < 
-1.175494E-38（负值）

0 1 0 *

+1.175494E-38 < 结果 < 
3.402824E+38（正值）

1 0 0 *

* 运算结果不会影响 OS 位。
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无效范围 CC
 1

CC
 0

O
V

OS

下溢

-1.175494E-38 < 结果 < 
-1.401298E-45（负数） 

0 0 1 1

下溢

+1.401298E-45 < 结果 < 
+1.175494E-38（正数） 

0 0 1 1

上溢

结果 < -3.402823E+38（负数） 
0 1 1 1

上溢

结果 > 3.402823E+38（正数） 
1 0 1 1

浮点数无效或操作无效（输入值超出

有效的取值范围）

1 1 1 1

设置比较指令的状态位 (S7-300, S7-400)

说明

比较语句将影响状态字中的状态位 CC 1、CC 0、OV 和 OS。
比较语句的状态位（CC 1 和 CC 0）设置与比较关系无关。

使用无效浮点数时，状态位 CC 1、CC 0、OV 和 OS 将置位为“1”。
下表列示了如何通过比较语句设置状态位：

结果 CC 1 CC 0 OV OS
相等 (ACCU2 = ACCU1) 0 0 0 *
大于 (ACCU2 > ACCU1) 1 0 0 *
小于 (ACCU2 < ACCU1) 0 1 0 *
无效浮点数 1 1 1 1
* 运算结果不会影响 OS 位。
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设置程序控制操作指令中的状态位 (S7-300, S7-400)

说明

程序控制指令将影响 OS、OR、STA、RLO 和 /FC 状态位。

在 LAD 和 FBD 中设置状态位

下表列出了如何在 LAD 和 FDB 编程语言中设置状态位：

指令 状态位

助记符 标题 OS OR STA RLO /FC
JMP 若 RLO = "1" 则跳转 - 0 1 1 0
JMPN 若 RLO = "0" 则跳转 - 0 1 1 0
RET 返回 0 0 1 1 0
CALL 调用块 0 0 1 - 0
OPN 打开全局数据块 - - - - -
OPNI 打开背景数据块 - - - - -
MCR< 打开 MCR 区域 - 0 1 - 0
MCR> 关闭 MCR 区域 - 0 1 - 0
MCRA 启用 MCR 区域 - - - - -
MCRD 禁用 MCR 区域 - - - - -
√：指令可以写入“1”或“0”
1: 指令将状态位置位为“1”。
0: 指令将状态位复位为“0”。
-: 状态位不受影响。

在 STL 中设置状态位

下表列出了如何在 STL 编程语言中设置状态位：

指令 状态位

助记符 标题 OS OR STA RLO /FC
JU 无条件跳转  - - - - -
JC 若 RLO = "1" 则跳转 - 0 1 1 0
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指令 状态位

助记符 标题 OS OR STA RLO /FC
JCN 若 RLO = "0" 则跳转 - 0 1 1 0
JCB 若 RLO = "1" 则跳转，并保存 RLO - 0 1 1 0
JNB 若 RLO = "0" 则跳转，并保存 RLO - 0 1 1 0
JBI 若 BR = "1" 则跳转 - 0 1 - 0
JNBI 若 BR = "1" 则跳转 - 0 1 - 0
JO 若 OV = "1" 则跳转 - - - - -
JOS 若 OS = "1" 则跳转 0 - - - -
JZ 若结果为零则跳转 - - - - -
JN 若结果不为零则跳转 - - - - -
JP 若结果大于零（正值）则跳转 - - - - -
JM 若结果小于零（负值）则跳转 - - - - -
JPZ 若结果大于或等于零则跳转 - - - - -
JMZ 若结果小于或等于零则跳转 - - - - -
JUO 若结果无效则跳转 - - - - -
JL 定义跳转列表 - - - - -
LOOP 循环 - - - - -
OPN 打开全局数据块 - - - - -
OPN_DI 打开背景数据块 - - - - -
CALL 调用块 0 0 1 - 0
CC 条件块调用 0 0 1 1 0
UC 无条件块调用 0 0 1 - 0
BE 块结束 0 0 1 - 0
BEC 条件块结束 √ 0 1 1 0
BEU 条件块结束 0 0 1 - 0
MCR( 打开 MCR 区域 - 0 1 - 0
)MCR 关闭 MCR 区域 - 0 1 - 0
MCRA 启用 MCR 区域 - - - - -
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指令 状态位

助记符 标题 OS OR STA RLO /FC
MCRD 禁用 MCR 区域 - - - - -
√：指令可以写入“1”或“0”
1: 指令将状态位置位为“1”。
0: 指令将状态位复位为“0”。
-: 状态位不受影响。

为字逻辑运算设置状态位 (S7-300, S7-400)

说明

字逻辑指令将影响状态字中的状态位 CC 1、CC 0 和 OV。
如果字逻辑指令结果中所有位都为“0”，则状态位 CC 1 将复位为“0”。 如果结果中至少有一

个位为“1”，则状态位 CC 1 将置位为“1”。
下表列出了如何根据字逻辑指令设置状态位：

结果 CC 1 CC 0 OV
零 0 0 0
非零 1 0 0

设置移位和循环移位指令的状态位 (S7-300, S7-400)

说明

移位和循环移位指令将影响状态字中的状态位 CC 1、CC 0 和 OV。
在使用移位和循环移位指令时，将上一次移位或循环移位的位信号状态传送到状态位 CC 1。 
并复位状态位 CC 0 和 OV。
下表列出了移位和循环移位指令状态位的设置情况：

移位/循环移位的位 CC 1 CC 0 OV
"0" 0 0 0
"1" 1 0 0
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移位/循环移位的位 CC 1 CC 0 OV
对于移位或循环移位数 0 * * *
* 运算结果不影响该位。

1.7.1.3 在 STL 中查询状态位 (S7-300, S7-400)

通过位逻辑运算指令查询状态位 (S7-300, S7-400)

说明  
可使用以下位逻辑指令，查询状态字中位的信号状态：

• A：“与”运算

• AN：“与”运算取反

• O：“或”运算

• ON：“或”运算取反

• X：“异或”运算

• XN：“异或”运算取反

下表列出了可用于扫描状态字中位信号状态的操作数：

操作数 查询状态字

== 0 扫描 ((CC 0 = 0) AND (CC 1 = 0))
<> 0 扫描 CC 0 <>CC 1
> 0 扫描 ((CC 0 = 0) AND (CC 1 = 1))
< 0 扫描 ((CC 0 = 1) AND (CC 1 = 0))
>= 0 扫描 CC 0 = 0
<= 0 扫描 CC 1 = 0
UO 扫描 ((CC 1 = 1) AND (CC 0 = 1))
OV 扫描 OV = 1
OS 扫描 OS = 1
BR 扫描 BR = 1
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参见

A：“与”运算 (页 6705)
AN：“与”运算取反 (页 6706)
O：“或”运算 (页 6708)
ON：“或”运算取反 (页 6709)
X：“异或”运算 (页 6710)
XN：“异或”运算取反 (页 6712)
O：先“与”后“或”运算 (页 6713)
A(：“与”运行嵌套开始 (页 6714)
AN(：“与非”运算嵌套开始 (页 6715)
O(：“或”运算嵌套开始 (页 6716)
ON(：“或非”运算嵌套开始 (页 6717)
X(：“异或”运算嵌套开始 (页 6718)
XN(：“异或非”运算嵌套开始 (页 6719)
)：嵌套闭合 (页 6720)
=：赋值 (页 6721)
R：复位 (页 6723)
S：置位 (页 6724)
NOT：取反 RLO (页 6725)
SET：将 RLO 置位为 1 (页 6726)
CLR：将 RLO 复位为 0 (页 6726)
SAVE：将 RLO 保存到 BR 位 (页 6727)
FN：扫描 RLO 的信号下降沿 (页 6728)
FP：扫描 RLO 的信号上升沿 (页 6730)
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使用跳转指令查询状态位 (S7-300, S7-400)

说明

下表列出了评估跳转指令的状态位：

RLO BR CC 1 CC 0 OV OS 执行指令的助记符

1 - - - - - JC、JCB
0 - - - - - JCN、JNB
- 1 - - - - JBI
- 0 - - - - JNBI
- - 0 0 - - JZ、JMZ、JPZ
- - 1 0 - - JN、JP、JPZ
- - 0 1 - - JN、JM、JMZ
- - 1 1 - - JUO
- - - - 1 - JO
- - - - - 1 JOS

下表列出了状态位 CC1、CC0 和条件跳转指令间的相互关系：

CC 1 CC 0 结果 执行指令的助记符

0 0 = 0 JZ
1 或 0 0 或 1 <> 0 JN
1 0 > 0 JP
0 1 < 0 JM
0 或 1 0 >= 0 JPZ
0 0 或 1 <= 0 JMZ
1 1 UO（无效） JUO

参见

JU：无条件跳转 (页 6825)
JC：若 RLO = 1 则跳转 (页 6826)
JCN：若 RLO = 0 则跳转 (页 6827)
JCB：若 RLO =“1”则跳转，并保存 RLO (页 6828)
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JNB:：若 RLO =“0”则跳转，并保存 RLO (页 6830)
JBI:若 BR = 1 则跳转 (页 6831)
JNBI：若 BR = 0 则跳转 (页 6832)
JO：若 OV = "1" 则跳转 (页 6833)
JOS：若 OS = 1 则跳转 (页 6835)
JZ：若结果为零则跳转 (页 6836)
JN：若结果不为零则跳转 (页 6838)
JP：若结果大于零（正值）则跳转 (页 6839)
JM：若结果小于零（负值）则跳转 (页 6841)
JPZ：若结果大于或等于零则跳转 (页 6842)
JMZ：若结果小于或等于零则跳转 (页 6844)
JUO：若结果无效则跳转 (页 6845)
JL：定义跳转列表 (页 6847)
LOOP：循环 (页 6848)

1.7.2 S7-1500 的状态字 (S7-1500)

1.7.2.1 状态字的基本信息 (S7-1500)

说明

状态字包含的状态位用于 CPU 控制二进制逻辑运算和设置数字处理。 可以查询状态位并只

影响这些状态位。

下表列出了状态字中各个状态位的排列方式：

  状态字

位号 15-9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
内容 0 BR CC 1 CC 0 OV OS 0 0 0 0

状态位 OS、OV、CC 0 和 CC 1 通常是用于表示数学函数运算结果的数字代码。
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OS（上溢，已存储）

OS 状态位将保存 OV 状态位的设置。

如果 CPU 置位了 OV 状态位，则也会置位 OS 状态位。 但是，在下一条正确执行的指令复位 
OV 位时，OS 状态位保持为置位状态。 因此可以查询当前 CPU 块中后期发生值范围上溢或

使用了无效浮点数。

OV（上溢）

OV 状态位表示值范围上溢或使用了无效的浮点数。

数学函数、转换指令和浮点数比较可能会影响 OV 状态位。

CC 0 和 CC 1（条件代码位）

CC 0 和 CC 1 状态位将提供有关下列指令结果的信息：

• 比较指令

• 数学函数

• 字逻辑运算

• 移位与循环移位指令

BR（二进制结果）

BR 状态位既可以对功能框执行 EN/ENO 操作，也可以作为特定跳转指令 (STL) 中的条件。 可
以使用特定指令（如 SAVE）来影响 BR 状态位。

RLO（逻辑运算结果）

状态位 RLO 是二进制逻辑运算的缓冲区，不是状态字的组成部分。

CPU 将第一次扫描的扫描结果传送到 RLO。 每次后续扫描的的扫描结果都将与所保存的 RLO 
进行运算，并将运算后的结果保存在 RLO 中。

可以通过相应的指令置位或复位 RLO。

RLO 用于控制存储器、定时器和计数器指令，并可执行一些特定的跳转指令。

说明

由于在内部处理时只需要部分状态位，因此只有进行进一步程序执行时才会显示这些状态位。
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1.7.2.2 在 STL 中查询并设置状态位 (S7-1500)

通过位逻辑运算指令查询状态位 (S7-1500)

说明     
可使用以下位逻辑指令，查询状态字中位的信号状态：

• A： “与”运算

• AN： “与”运算取反

• O：“或”运算

• ON：“或”运算取反

• X：“异或”运算

• XN：“异或”运算取反

下表列出了可用于扫描状态字中位信号状态的操作数：

操作数 查询状态字

== 0 扫描 ((CC 0 = 0) AND (CC 1 = 0))
<> 0 扫描 CC 0 <>CC 1
> 0 扫描 ((CC 0 = 0) AND (CC 1 = 1))
< 0 扫描 ((CC 0 = 1) AND (CC 1 = 0))
>= 0 扫描 CC 0 = 0
<= 0 扫描 CC 1 = 0
UO 扫描 ((CC 1 = 1) AND (CC 0 = 1))
OV 扫描 OV = 1
OS 扫描 OS = 1
BR 扫描 BR = 1
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使用跳转指令查询状态位 (S7-1500)

说明

下表列出了评估跳转指令的状态位：

RLO BR CC 1 CC 0 OV OS 执行指令的助记符

1 - - - - - JC、JCB
0 - - - - - JCN、JNB
- 1 - - - - JBI
- 0 - - - - JNBI
- - 0 0 - - JZ、JMZ、JPZ
- - 1 0 - - JN、JP、JPZ
- - 0 1 - - JN、JM、JMZ
- - 1 1 - - JUO
- - - - 1 - JO
- - - - - 1 JOS

下表列出了状态位 CC 0、CC 1 和条件跳转指令间的相互关系：

CC 1 CC 0 结果 执行指令的助记符

0 0 = 0 JZ
1 或 0 0 或 1 <> 0 JN
1 0 > 0 JP
0 1 < 0 JM
0 或 1 0 >= 0 JPZ
0 0 或 1 <= 0 JMZ
1 1 UO（无效） JUO

参见

JU：无条件跳转 (页 6825)
JC：若 RLO = 1 则跳转 (页 6826)
JCN：若 RLO = 0 则跳转 (页 6827)
JCB：若 RLO =“1”则跳转，并保存 RLO (页 6828)
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JNB:：若 RLO =“0”则跳转，并保存 RLO (页 6830)
JBI:若 BR = 1 则跳转 (页 6831)
JNBI：若 BR = 0 则跳转 (页 6832)
JO：若 OV = "1" 则跳转 (页 6833)
JOS：若 OS = 1 则跳转 (页 6835)
JZ：若结果为零则跳转 (页 6836)
JN：若结果不为零则跳转 (页 6838)
JP：若结果大于零（正值）则跳转 (页 6839)
JM：若结果小于零（负值）则跳转 (页 6841)
JPZ：若结果大于或等于零则跳转 (页 6842)
JMZ：若结果小于或等于零则跳转 (页 6844)
JUO：若结果无效则跳转 (页 6845)
JL：定义跳转列表 (页 6847)
LOOP：循环 (页 6848)

为字逻辑运算设置状态位 (S7-1500)

说明

字逻辑指令将影响状态字中的状态位 CC 0 、CC 1 和 OV。 仅当这些状态位用于程序序列时

才会进行置位。

如果字逻辑指令结果中所有位都为“0”，则状态位 CC 1 将复位为“0”。 如果结果中至少有一

个位为“1”，则状态位 CC 1 将置位为“1”。
下表列出了如何根据字逻辑指令设置状态位：

结果 CC 1 CC 0 OV
零 0 0 0
非零 1 0 0
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1.7.3 主控继电器 (S7-300, S7-400)

1.7.3.1 主控继电器 (S7-300, S7-400)

主控继电器的功能说明  
对于普通可编程控制器，使用主控继电器，可以启用或禁用控制器中的部分信号流。

说明

详细信息，请参见“使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)”部分。

警告

为了防止人员伤害或财产损失，禁止用 MCR 代替硬连线的机械主控继电器实现紧急停止或

安全开关功能。

MCR 会影响所有可将值写回存储器的指令。 若启用了 MCR 相关性，无论前一数字逻辑运算

结果如何，这些指令都会作出响应。 
下列指令可用于 MCR：
• MCRA： 启用 MCR 区域

• MCR： 打开 MCR 区域

• MCR： 关闭 MCR 区域

• MCRD： 禁用 MCR 区域

若在打开 MCR 区域之前，逻辑运算结果 (RLO) =“1”，则启用该区域的 MCR 相关性。 若打开

时，该区域的 RLO =“0”，则该区域的处理与 MCR 无关。

1.7.3.2 使用 MCR 功能的重要注意事项 (S7-300, S7-400)

小心

对于使用指令“启用 MCR 区域” (MCRA) 启用主控继电器的块，应注意以下事项： 
• 若 MCR 关闭，则在指令“打开 MCR 区域”(MCR( ) 和“关闭 MCR 区域”之间的程序段中，所

有赋值指令都为“0”值。

• 若指令“打开 MCR 区域”(MCR( ) 前的逻辑运算结果 (RLO) =“0”，则立即关闭 MCR。
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危险

CPU 处于 STOP 模式或未定义的运行时特征状态！

由于地址计算结果同时写入局部数据，编译器将访问 VAR_TEMP 中定义的临时变量。 因此，

以下命令序列将使 AS 切换到 STOP 模式或导致未定义的运行时特征状态（请参见以下说

明）。 
形式参数访问

• 访问 STRUCT、PLC 数据类型 (UDT)、ARRAY、STRING 类型的复杂 FC 参数的元素

• 访问来自具有多重背景功能块的 InOut 区的 STRUCT、PLC 数据类型 (UDT)、ARRAY、STRING 
类型的复杂 FB 参数的元素。

• 当地址高于 8180.0 时，访问具有多重背景功能函数块的参数。

• 在具有多重背景功能的函数块中访问类型为 BLOCK_DB 的参数，打开 DB0。 任何后继数据
访问都会将 CPU 切换到 STOP 模式。 T 0、C 0、FC0 或 FB0 始终用于 TIMER、COUNTER、
BLOCK_FC 和 BLOCK_FB。

参数传递

参数传递在块调用时执行。

纠正方法

使上述命令与 MCR 不相关： 
1. 在上述赋值指令或程序段之前，使用指令“禁用 MCR 区域”(MCRD) 禁用主控继电器。

2. 在上述赋值指令或程序段之前，使用指令“启用 MCR 区域”(MCRA) 启用主控继电器。
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编程建议 (S7-1200, S7-1500) 2
2.1 S7-1200/1500 CPU 中的新功能和编程建议快速纵览 (S7-1200, 

S7-1500)

更高性能

与 S7-300/400 CPU 相比，S7-1200/1500 CPU 的性能得以大幅提升。使用 STEP 7 V5.x 编程

时，往往需要通过在 CPU 中采用绝对寻址等编程机制和更精简的程序代码，以期提高系统

性能。由于 S7-1200/1500 系列 CPU 的性能卓越，因此无需再采用以上措施。如果要在 
S7-1200/1500 CPU 中重用由 S7-300/400CPU 创建的程序代码，则为了充分发挥程序的性

能，可能需要对程序代码进行部分修改。

在以下章节中，将介绍 S7-1200/1500 CPU 中的一些新编程选项。

有关提高性能的更多提升信息，请参见“显著提高了 STEP 7 (TIA Portal) 的性能 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/37571372)”

统一的符号表示

S7-1500 支持在整个项目中使用符号表示。使用自动填写功能，可以在程序编辑器中获得有

关使用符号编程方面的上下文相关支持。例如，数据块中的数据元素在声明中仅分配了一个

符号名称，但在数据块中并没有固定地址。这样在访问这些数据元素时就可以充分利用 
S7-1500 的高性能。无需知道操作数的绝对地址，且可以避免访问错误。

由于使用了符号表示，程序代码更加清晰明了，仅需少量注释即可。对符号表示进行更正时，

所有的使用点都将自动更新。

说明

有关通用符号应用的更多信息，请参见

如何进行符号寻址？

“符号寻址 (页 221)”
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优化块访问

通过优化块访问，将在块的可用存储区域中自动排列已声明的数据元素，从而提高存储空间

的使用率。并根据所使用的 CPU 对数据进行结构化和保存。系统将对存储空间进行处理。数

据元素在声明中仅分配了一个符号名称，对块中的变量可以按照符号名称进行寻址。这样可

提高 CPU 的性能。例如，从 HMI 中进行数据访问时不再出错。

说明

有关优化访问块的更多信息，请参见

“可优化访问的块 (页 63)”

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.1 S7-1200/1500 CPU 中的新功能和编程建议快速纵览 (S7-1200, S7-1500)
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新数据类型

使用数学函数时，新型数据类型 LWORD、LINT、ULINT、LTIME、LTOD、LDT 和 ARRAY（32 
位限值）极大提高了计算的准确程度。在隐式和显式数据类型转换方面，与 S7-300/400 系
列的 CPU 相比有了更丰富的选项。

说明

有关新数据类型的更多信息，请参见

“有效数据类型概述 (页 253)”

PLC 数据类型

PLC 数据类型 (UDT) 是可定义且在程序中可以多次使用的数据结构。PLC 数据类型结构由几

个部分组成，每部分可包含不同的数据类型。声明 PLC 数据类型期间，可以定义各个部分的

类型。

可以使用 PLC 数据类型作为定义变量的基本数据类型，并作为创建全局数据块的模板。如果

稍后更改 PLC 数据类型，这些更改会在所有的使用点自动更新。

在 PLC 数据类型中，也可对 PLC 数据类型的 ARRAY 中的各元素进行符号化访问。

说明

有关 PLC 数据类型的基本信息，请参见

PLC 数据类型的结构以及如何在程序中进行声明？

• “PLC 数据类型 (UDT) (页 302)”
有关 PLC 数据类型的编程建议，请参见

• “使用 PLC 数据类型 (UDT) (页 242)”
• “使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)”

所有编程语言中的统一指令

所有编程语言（LAD、FBD、STL、SCL 和 GRAPH）提供一个统一的指令集。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.1 S7-1200/1500 CPU 中的新功能和编程建议快速纵览 (S7-1200, S7-1500)
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片段访问

通过片段访问，可以选择所声明变量中的特定寻址区域。可以实现从单个位到变量级别的符

号访问。然后对单个位进行绝对寻址。

说明

有关片段访问的更多信息，请参见

如何通过片段访问进行寻址？

• “通过片断访问对变量区域进行寻址 (页 128)”
• “块访问的基本知识 (页 63)”

间接寻址

间接寻址允许用户寻址在运行之前不计算地址的操作数。所有编程语言都提供常规间接寻址

方法，例如通过 POINTER。在 STL 和 SCL 编程语言中，还可使用 PEEK 和 POKE 指令。

说明

有关间接寻址的更多信息，请参见

“间接寻址 (页 133)”

“Sample Library for Instructions”
“Sample Library for Instructions”可用于辅助编程。在此，将介绍有关 SIMATIC S7-1500 和 
S7-1200 中 LAD 语言的编程实践和编程示例。在用户程序中，可简单插入相关示例并进行

重用。

说明

有关程序示例的更多信息，请参见

“Sample Library for Instructions (页 703)”

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.1 S7-1200/1500 CPU 中的新功能和编程建议快速纵览 (S7-1200, S7-1500)
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其它编程建议

有关编程建议和编程指南的更多信息，请参见西门子的工业在线支持网站：

• 常见问题与解答：编程建议 (http://support.automation.siemens.com/CN/llisapi.dll?
aktprim=0&lang=zh&referer=%2fCN%2f&func=cslib.csinfo&siteid=csius&Datakey=470
71380&extranet=standard&groupid=4000002&viewreg=CN&&nodeid0=29156492&o
bjaction=csopen)

• 《编程指南与编程样式 (https://support.industry.siemens.com/cs/document/81318674/
programming-guideline-and-programming-styleguide-for-s7-1200-and-s7-1500?
dti=0&dl=en&lc=zh-CN)》中的背景和系统说明

2.2 符号寻址 (S7-1200, S7-1500)

符号寻址的优势

在整个项目中使用统一应用且有意义的符号可以使程序代码更易于阅读和理解。

这种方法具有以下优点：

• 无需编写详细的注释。

• 数据访问速度更快。

• 访问数据时不会出错。

• 无需再使用绝对地址。

• 将符号分配给存储器地址由 STEP 7 监视，这意味着在变量的名称或地址更改时，所有的

使用点都会自动更新。

在 STEP 7 V5.x 中编程

STEP 7 V5.x 已经允许用户使用操作数和块的描述性名称，使程序更加清晰。通过将符号操

作数分配给符号表中的存储器地址和块，执行此操作。为了使符号表示中的更改也对程序编

辑器中的程序代码产生影响，必须使用“操作数优先级”(Operand priority) 属性指定符号和

绝对值谁优先。

使用符号寻址可创建结构清晰的程序。但是在某些情况下，比如使用用户自定义的数据类型

（UDT）编程时，将对性能有所影响。

可以通过在 UDT 中忽略符号表示并使用绝对寻址来提高性能。 但是这样需要清楚数据存储

情况。对 UDT 的更改不会自动更新。使用绝对寻址，还可以访问变量的某些部分并进行编辑。 

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.2 符号寻址 (S7-1200, S7-1500)
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绝对寻址的唯一缺点就是程序代码累积到一定程度后，必须插入额外的注释进行更加清晰的

说明。

STEP 7 TIA Portal 中的操作步骤

S7-1500 CPU 与 S7-300/400 CPU 相比，性能实现了大幅提升。 为充分利用这种高性能，建

议为所有块启用优化块访问并在程序代码中使用符号寻址。

程序编辑器可帮助用户通过上下文相关输入帮助（例如，自动补全）来处理符号。这样可以

在编程时轻松访问现有变量或指令。

编程示例

以下示例显示了如何通过符号访问各个元素：

可以在 TON 指令的参数中直接使用已在块接口中定义的变量名称，而无需知道该变量的绝

对地址。

参见

设置块访问 (页 66)
块访问的基本知识 (页 63)

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.2 符号寻址 (S7-1200, S7-1500)
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通过片断访问对变量区域进行寻址 (页 128)
寻址 PLC 变量 (页 119)
寻址全局数据块中的变量 (页 123)
使用自动完成 (页 9114)

2.3 ARRAY 元素的间接寻址 (S7-1200, S7-1500)

通过可变下标在 TIA Portal 中实现 ARRAY 访问

在处理相同数据类型的组装数据时，使用 ARRAY 是明智的选择。 要对 ARRAY 元素进行寻址，

可以将整数数据类型的常量或变量指定为下标。 在此，只能使用 大长度为 32 位的整数。

使用变量进行间接寻址时，仅在程序运行时计算下标。 例如，在程序循环中，每次循环都

使用不同的下标。 也可以访问 PLC 数据类型 (UDT) 中的 ARRAY。
这种方法具有以下优点：

• 无需通过地址寄存器或 ANY 指针等自组装指针进行寻址。

• 程序更加灵活。

• 可变下标可以在所有 STEP 7 编程语言中使用。

• 它使用数据块和 ARRAY 变量的现有名称（符号寻址）。 这提高了程序代码的可读性。

• 不必已知 ARRAY 的起始地址。

• 程序代码更容易创建，编译器将生成优化的程序代码。

STEP 7 V5.x 中的操作步骤

在 STEP 7 V5.x 中，用户必须借助自组态的 POINTER 来使用地址寄存器，对 ARRAY 元素进

行间接寻址。 因此，必须将以下因素考虑在内：

• 未使用 ARRAY 的名称。 这会降低程序代码的可读性，从而需要添加注释。

• 必须已知 ARRAY 的起始地址才能执行寻址。

SCL 编程语言已经支持使用可变下标的间接寻址。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.3 ARRAY 元素的间接寻址 (S7-1200, S7-1500)
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STEP 7 V5.x 中的编程示例

以下 STL 示例需要“Data_classic”数据块。 要对“Quantities”ARRAY 元素进行寻址，必须使用

以下命令：

STL 说明

OPN "Data_classic" //“Data_classic”数据块被调用。

L #index // 本地变量 #index 的值加载到累加器 1 中。

SLD 3 // 将累加器 1 的第 0 位到第 31 位向左移动 3 位。

// 使用零填充目前为空的位。

LAR1 // 将累加器 1 的内容加载到地址寄存器 1。
L DBW [AR1, P#10.0] // 将地址为 #index ARRAY 元素加载到累加器 1。

// P#10.0 = 数组的起始地址

STEP 7 TIA Portal 中的编程示例

在以下示例中，可以看到 TIA Portal 的 STL 内 ARRAY 元素的间接寻址。

要为此创建全局数据块，请按以下步骤操作：

1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
这样会打开“添加新块”(Add new block) 对话框。

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。

3. 指定名称“DB_Quantities”。
4. 选择数据块类型“ARRAY DB”。
5. 选择数据类型“DINT”作为 ARRAY 数据类型。

6. 指定“10”作为 ARRAY 上限。

7. 单击“确定”(OK)。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.3 ARRAY 元素的间接寻址 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

224 编程和操作手册, 11/2022



1. 创建一个函数块，并命名为“FB_Quantities”。
2. 按如下方式声明块接口：

3. 编写以下程序代码：

您只需再添加一个程序行就可对 TIA Portal 中的 ARRAY 元素进行寻址。 ARRAY 元素 #index 的
值将直接从数据块加载到累加器 1 中。

4. 在 OB1 中调用“FB_Quantities”函数块，并为其分配一个 0 到 10 之间的下标：

为实现 佳性能，请注意以下几点：

• 将用作 ARRAY 下标的变量声明为不超过 32 位的整数。

• 将中间结果和 ARRAY 下标存储在临时的本地数据区中。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.3 ARRAY 元素的间接寻址 (S7-1200, S7-1500)
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参见

ARRAY 元素的间接寻址 (页 151)
有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
ARRAY (页 312)
在 STL 中间接寻址 (页 152)
在 SCL 中间接寻址 (页 149)

2.4 使用 DB_ANY 数据类型 (S7-1200, S7-1500)

使用 DB_ANY 数据类型 (S7-1200/1500)
DB_ANY 数据类型用来标识任意数据块。对于 S7-1200/1500 系列的 CPU，可以选择访问编

程期间尚不可用的数据块。为此，请在访问块的块接口中创建一个 DB_ANY 数据类型的块参

数。数据块名称或先前分配给数据块名称的 DB_ANY 数据类型的变量将在运行期间传送到此

参数。可以通过以下指令，处理数据块中用符号表示的内容：

• VARIANT_TO_DB_ANY：将 VARIANT 转换为 DB_ANY
• DB_ANY_TO_VARIANT：将 DB_ANY 转换为 VARIANT
有关这些指令的更多信息，请参见“基本指令 > STL/SCL > 转换操作 > VARIANT”(Basic 
instructions > STL/SCL > Conversion operations > VARIANT)。
该过程具有以下优势：不需要知道将要处理的数据块就能创建程序代码。

在本示例中需要使用以下对象：

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.4 使用 DB_ANY 数据类型 (S7-1200, S7-1500)
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编程示例

以下示例说明了如何使用 DB_ANY 数据类型：

冲孔机可以冲出各种各样的几何形状。冲孔作业将传送到机器，每个作业有特定的作业数据。

作业数据的作业类型和数据值各有不同。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.4 使用 DB_ANY 数据类型 (S7-1200, S7-1500)
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操作步骤 - 创建 PLC 数据类型

在第一个作业中，将在一块金属板上冲出一个圆孔。要使冲孔机能够执行此作业，需要提供

中心点坐标以及圆孔的半径。可以通过 PLC 数据类型 (UDT) 将这些作业数据一起传送到冲孔

机。

创建 PLC 数据类型“UDT_Hole”以传送作业数据：

1. 在项目树中，双击“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中的命令“添加新数据类型”(Add new 
data type)。
这样，将创建并打开一个用于创建 PLC 数据类型的新声明表。

2. 在 PLC 数据类型中声明以下行：
X-coordinate > REAL
Y-coordinate > REAL
Diameter > REAL

在第二个作业中，将在一块金属板上冲出一个矩形。对于此作业，需要提供两个坐标，分别

定义此矩形的左上角和右下角。可以通过 PLC 数据类型“UDT_RectangleWindowStatic”将这

些作业数据一起传送到冲孔机。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.4 使用 DB_ANY 数据类型 (S7-1200, S7-1500)
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创建 PLC 数据类型“UDT_RectangleWindowStatic”：
1. 在项目树中，双击“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中的命令“添加新数据类型”(Add new 

data type)。
这样，将创建并打开一个用于创建 PLC 数据类型的新声明表。

2. 在 PLC 数据类型中声明以下行：
X1-coordinate > REAL
Y1-coordinate > REAL
X2-coordinate > REAL
Y2-coordinate > REAL

“UDT_RectangleWindowStatic”的作业数据只能用于冲出其边沿分别与 x 和 y 轴平行对齐的

矩形。

如果要冲出具有不同对齐设置的矩形（即不与 x 和 y 轴平行对齐），则需要其它 PLC 数据类

型。例如，在其它 PLC 数据类型中，可以指定高度和宽度，以及矩形与 x 轴的角度。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.4 使用 DB_ANY 数据类型 (S7-1200, S7-1500)
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创建 PLC 数据类型“UDT_RectangleWindowFlexible”：
1. 在项目树中，双击“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中的命令“添加新数据类型”(Add new 

data type)。
这样，将创建并打开一个用于创建 PLC 数据类型的新声明表。

2. 在 PLC 数据类型中声明以下行：
X-coordinate > REAL
Y-coordinate > REAL
Height > REAL
Width > REAL
Angle > REAL

用于指定矩形中心位置的 x 轴和 y 轴坐标。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
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操作步骤 - 创建数据块

在下一部分，将学习如何将简单的几何形状（其作业数据已在 PLC 数据类型中定义）传送到

冲孔机。冲孔作业在程序代码中被细分成多个冲孔操作，这些冲孔操作由冲孔机连续执行。

冲孔机有一个十字工作台，金属板将紧紧地夹在这个工作台上。可以将十字工作台沿 x 轴和/
或 y 轴移动，就像在坐标系中一样。十字工作台由两个电机推动。该工具有不同的印模用来

在金属板上冲出各种形状，例如大小不同的圆形和矩形。该工具还可以 多旋转 90 度来切

出具有不同对齐角度的矩形。

现在，可使用 PLC 数据类型创建多个背景数据块。之后，该背景数据块将包含具体值，如圆

孔的值。

创建背景数据块“DB_OrderHole”：
1. 双击“程序块”(Program blocks) 文件夹下方的命令“添加新块”(Add new block)。 
“添加新块”(Add new block) 对话框随即打开。 

1. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。 
2. 指定名称“DB_OrderHole”。 
3. 选择数据块“UDT_Hole”作为类型。 
4. 单击“确定”(OK)。

输入相应的起始值：

要制造特定的金属板部件，例如控制柜的侧面板，则将必需的几何形状加载到冲孔机。为此

需要创建另一个包含数据块列表的数据块。

创建数据块“DB_OrderList”：
1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
“添加新块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。

3. 指定名称“DB_OrderList”。
4. 选择“全局数据块”(Global DB) 作为该数据块的类型。

5. 单击“确定”(OK)。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.4 使用 DB_ANY 数据类型 (S7-1200, S7-1500)
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在数据块中创建以下作业列表：

操作步骤 - 创建程序代码

为每个作业类型，创建一个单独的函数。在此，将冲孔作业细分为具体的各个冲孔操作，并

包含在 ARRAY 中。

1. 创建 PLC 数据类型“UDT_Punch”。
2. 双击“PLC 数据类型”(PLC data types) 下方的命令“添加新数据类型”(Add new data type)。

将创建一个名为“UserDataType_x”的新 PLC 数据类型。

3. 将 PLC 数据类型重命名为“UDT_Punch”。
4. 在 PLC 数据类型中声明以下行：

Tool > DINT
x > REAL
y > REAL
w > REAL

5. 创建 ARRAY 数据块“DB_PunchList”。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
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要为一个孔洞准备冲孔作业并将其细分为具体的各个冲孔操作，则需创建一个 SCL 函数并命

名为“FC_PrepareHole”。
1. 声明该块接口，如下所示：

2. 编写以下程序代码：

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
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要为一个窗口准备冲孔作业，则需通过一个函数将四个冲孔操作序列组合到一个冲孔作业中。

创建一个 SCL 函数并命名为“FC_PrepareWindowStatic”。
1. 声明该块接口，如下所示：

2. 编写以下程序代码：

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
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编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.4 使用 DB_ANY 数据类型 (S7-1200, S7-1500)
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要为一个可变矩形准备冲孔作业，则需通过一个函数将四个冲孔操作序列组合到一个冲孔作

业中。创建一个 SCL 函数并命名为“FC_PrepareWindowFlexible”。
1. 声明该块接口，如下所示：

2. 编写以下程序代码：
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冲孔机现在应该会开始处理作业。如果它已经在处理作业，则应从作业列表中获取下一个作

业并进行准备。

1. 创建一个 SCL 函数块。

2. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
“添加新块”(Add new block) 对话框随即打开。

3. 单击“函数块 (FB)”(Function block (FB)) 按钮。

4. 指定名称“FB_PrepareNextOrder”。
5. 声明该块接口，如下所示：

6. 声明全局变量“AllOrdersDone”：

7. 编写以下程序代码：

通过将当前冲孔作业细分成几个冲孔操作，为列表中的下一个作业做好了准备。冲孔机必须

能够识别当前正在处理哪个冲孔作业。

1. 创建一个 SCL 函数。

2. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
“添加新块”(Add new block) 对话框随即打开。

3. 单击“函数 (FC)”(Function (FC)) 按钮。

4. 指定名称“FC_PrepareOrder”。
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5. 声明该块接口，如下所示：

6. 编写以下程序代码：

SCL
#a :DB_ANY_TO_VARIANT(in := #Order, err => #Error);
 
CASE TypeOf(#a) OF
     "UDT_Hole":
        VariantGet(SRC := #a,
                   DST => #Hole);
     "FC_PrepareHole"(#Hole);
 
     "UDT_RectangleWindowStatic":
        VariantGet(SRC := #a,
                   DST => #WindowStatic);
     "FC_PrepareWindowStatic"(#WindowStatic);
 
     "UDT_RectangleWindowFlexible":
        VariantGet(SRC := #a,
                   DST => #WindowFlexible);
     "FC_PrepareWindowFlexible"(#WindowFlexible);
ELSE;
END_CASE;

在 SCL 函数块“FB_PrepareNextOrder”中调用 SCL 函数“FC_PrepareOrder”
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之后，在 OB1 中调用“FB_PrepareNextOrder”：

除了上述的操作方式之外，还通过在预定义作业中使用数据块“DB_OrderList”将作业加载到

冲孔设备中，动态生成作业列表。此外，也可选择不同的作业列表。在执行一个作业列表后，

再将新的作业列表加载到冲孔设备中。为此，需额外编写以下代码：

为函数块“FB_PrepareNextOrder”创建一个背景数据块。

1. 双击“程序块”(Program blocks) 文件夹下方的命令“添加新块”(Add new block)。 
“添加新块”(Add new block) 对话框随即打开。 

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。 
3. 指定名称“DB_FB_PrepareNextOrder”。 
4. 选择数据块“FB_PrepareNextOrder”作为类型。 
5. 单击“确定”(OK)。
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如需交换作业列表，则需额外创建一个 SCL 函数：

1. 创建 STL 函数“FC_SwapOrderList”。
2. 声明该块接口，如下所示：

3. 声明全局变量“NewModelNr”：

4. 编写以下程序代码：

创建数据块“DB_OrderRepository”：

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.4 使用 DB_ANY 数据类型 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

240 编程和操作手册, 11/2022



1. 双击“程序块”(Program blocks) 文件夹下方的命令“添加新块”(Add new block)。 
“添加新块”(Add new block) 对话框随即打开。 

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。 
3. 指定名称“DB_OrderRepository”。 
4. 选择“全局数据块”(Global DB) 作为该数据块的类型。 
5. 单击“确定”(OK)。

之后，在 OB1 中调用“FC_SwapOrderList”：

结果

以下示例说明了如何使用指令“DB_ANY_TO_VARIANT：将 DB_ANY 转换为 VARIANT”来确定

数据块的 PLC 数据类型，以及如何据此选择和执行适当的函数。
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参见

寻址全局数据块中的变量 (页 123)

2.5 使用 PLC 数据类型 (UDT) (S7-1200, S7-1500)

使用 PLC 数据类型

PLC 数据类型 (UDT) 是可自行定义且在程序中可以多次使用的数据结构。 此结构可包含不同

数据类型的多个元素。 声明 PLC 数据类型期间，可以定义各个元素的数据类型。

如果需要各种数据类型的组装数据记录，则会频繁使用 PLC 数据类型，并且将从程序中的不

同点处理这些数据。 例如，这些数据可以是：

• 用于物料跟踪的数据记录

• 用于电机设置的参数集

• 配方

使用 PLC 数据类型有以下优点：

• PLC 数据类型元素也可以间接寻址，这意味着地址可变，并且到运行时才会计算。

• 基于 PLC 数据类型的变量继承 PLC 数据类型的所有属性。 如果对 PLC 数据类型进行了更

改，所有基于此 PLC 数据类型的变量都会自动修改。

• 使用统一的符号表示可以提高程序可读性，这是因为 PLC 数据类型各个元素的名称都显

示在程序中。

• 可以对 S7-1500 CPU 高性能进行 佳利用。

• PLC 数据类型可以作为块调用的完整结构进行传送。

• 由于需要提供的参数更少，因而简化了调用接口。

STEP 7 V5.x 中的操作步骤

STEP 7 V5.x 已经允许用户使用 STRUCT 数据类型或 PLC 数据类型（UDT）将数据记录创建为

一个结构化变量。 但由于使用了符号寻址，因而会给性能带来些许影响。

数据块中的声明大多数以匿名结构来实现。 随后块本身经过编程将该结构的值作为实参进

行传送，而计算出的值被复制回该结构。 这样就可以传送数据块编号，并在块中使用绝对

寻址。 需要提供的参数数量通常较大。 实际数据存储在数据块中，计算出的值传送到其它块。 
但在传送数据块变量时，没有可用的符号表示。
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STEP 7 TIA Portal 中的编程示例

可以将形参和实参分配给 PLC 数据类型。 这意味着无需声明每个单独的参数。 如果块具有 
PLC 数据类型的输入参数，则必须传送具有相同 PLC 数据类型的变量作为实参。

以下示例说明了使用两个形参的函数块 (FB) 的调用和参数分配：

1. 要创建 PLC 数据类型，请在项目树中双击“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中的命令“新
增数据类型”(Add new data type)。
这样，将创建并打开一个用于创建 PLC 数据类型的新声明表。

2. 将 PLC 数据类型重命名为“UDT_Material”。
3. 在 PLC 数据类型中声明以下行：

ArticleNumber > 数据类型： DINT
ArticleName > 数据类型： STRING
Amount > 数据类型： REAL
Unit > 数据类型： STRING

在全局数据块中，使用 PLC 数据类型。 可以将 PLC 数据类型直接指定为数据块的数据类型

或在数据块中作为变量的数据类型。

要为此创建全局数据块，请按以下步骤操作：

1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。
这样会打开“添加新块”(Add new block) 对话框。

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。

3. 指定名称“DB_MaterialBuffer”。
4. 选择数据块类型“ARRAY DB”。
5. 选择 PLC 数据类型“UDT_Material”作为 ARRAY 数据类型。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
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6. 指定“1000”作为 ARRAY 上限。

7. 单击“确定”(OK)。

在函数块调用中，将形参与全局数据块“DB_MaterialBuffer”中的变量互连。

1. 创建一个 SCL 函数块并将其命名为“FB_Material”。
2. 按如下方式声明块接口：
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3. 编写以下程序代码：

4. 在 OB1 中调用“FB_Material” 函数块，并将形参与全局数据块“DB_MaterialBuffer”的变量互连。

在全局数据块“DB_MaterialBuffer”中移动了物料数据。

参见

有关结构化 PLC 变量的其它相关信息 (页 9358)
创建结构化 PLC 变量 (页 9360)
块参数的使用规则 (页 91)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
PLC 数据类型 (UDT) (页 302)

2.6 使用 STL 中的 MOVE 指令 (S7-1500)

应用场合

现在，在 S7-1500 CPU 上可使用 STL 中的 MOVE 指令进行编程。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.6 使用 STL 中的 MOVE 指令 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 245



采用这种方式具有以下优势：

• 程序结构的创建更为简单便捷。

• CPU 的性能显著提高。

STEP 7 V5.x 中的编程方式

在 STEP 7 V5.x 中，使用“BLKMOV：块移动“和”UBLKMOV：不可中断的存储区移动”系统

函数，实现 MOVE 功能。

STEP 7 TIA Portal 中的操作步骤

在 STEP 7 TIA Portal 中，提供了以下新 MOVE 指令：

• MOVE：移动值

• MOVE_BLK：块移动

• MOVE_BLK_VARIANT：块移动

• UMOVE_BLK：不可中断的存储区移动
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编程示例

以下示例说明了“MOVE_BLK 指令的工作原理：块移动”。将一个 ARRAY 块复制到另一个 
ARRAY 块中：

使用 MOVE_BLK 指令，将“Data_DB”数据块中“Array_1”的十个元素复制到相同数据块的

“Array_2”中。

编程建议 (S7-1200, S7-1500)
2.6 使用 STL 中的 MOVE 指令 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 247



2.7 使用 IEC 定时器和计数器 (S7-1200, S7-1500)

IEC 定时器和计数器的优势

IEC 定时器和计数器的统一应用，可显著提高程序代码的运行效率。

采用这种方式具有以下优势：

• 通过新生成的背景数据块，可对块进行多次调用。

• IEC 计数器的计数范围更大。

• 与 S5 定时器相比，IEC 定时器性能更佳，且计时更为准确。

STEP 7 V5.x 中的编程方式

在 STEP 7 V5.x 中，S5 定时器和计数器通过一个数字进行绝对寻址。由于这种寻址方式与具

体数字相关，因此 S5 定时器和计数器无法对程序块进行重用。

定时器值的范围限制为 9990 秒，而计数器的 大编号限值为 999。

STEP 7 TIA Portal 中的操作步骤

在调用或需使用时，需要在程序块中对该 IEC 定时器和计数器进行声明。IEC 定时器是一种

数据类型为 IEC_TIMER、IEC_LTIMER 或 TON_TIME 和 TON_LTIME 的结构，也可声明为块中

的局部变量。IEC 计数器是一种数据类型为 IEC_SCOUNTER、IEC_USCOUNTER 之类的结构。
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TIA Portal 中的编程示例

以下示例说明了如何将 IEC 定时器和 IEC 计数器声明为局部变量：

TON IEC 定时器和 CTU IEC 计数器的数据将作为局部变量（多重实例）存储在块接口中。
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也可将结构化的 IEC 定时器和 IEC 计数器创建为多重实例，并用于程序代码中。

1. 为此，需创建一个 ARRAY of TON 类型的全局数据块。数据类型 TON 不会显示在下拉列表中，
但可手动输入：

2. 创建函数块并将指令“TON：接通延时”拖放到程序段中。调用 IEC 定时器 TON 的实例，如下
所示：

以多重实例方式调用定时器

如果要使用 IN 参数以多重实例方式启动一个定时器，则在程序代码中不得提前对其进行初

始化。在这种情况下，在 IN 参数处调用的定时器无法再识别信号的上升沿，并且定时器不

会启动：

1.在块接口的“Static”部分，将定时器“Time_1”创建为数据类型为“TP_TIME”的多重实例。

2.编写以下程序代码：

STL 说明

A "Tag_Output" // 当“Tag_Output”输出接收到信号状态 1 时，
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STL 说明

= #Time_1.IN // 在信号的上升沿处，初始化多重实例定时器 
#Timer_1 的 IN 参数。

  
CALL #Time_1 // 调用多重实例定时器并再次查询 IN 参数时，该定时

器会因未查询到新的信号上升沿而不启动。

 
// 输入 TIME 作为该指令的数据类型。

time_type := Time
IN := "Tag_Output"
PT := T#30s
Q := "Tag_4"
ET := "Tag_ElapsedTime"

这也正是必需在调用中编程多重实例定时器的初始化的原因所在。

STL 说明

CALL #Time_1 // 定时器被调用并启动。

 
// 输入 TIME 作为该指令的数据类型。

time_type := Time
IN := "Tag_Output"
PT := T#30s
Q := "Tag_4"
ET := "Tag_ElapsedTime"

参见

定时器 (页 282)
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数据类型 3
3.1 有效数据类型概述

数据类型组的有效性

数据类型组中定义有数据的属性，例如：内容及有效存储区的表示。 
在用户程序中，可使用预定义的数据类型，并将这些数据类型添加到用户自定义数据类型中。

此时，可使用以下类别：

• 基本数据类型（二进制数、整数、浮点数、定时器、DATE、TOD、LTOD、CHAR、
WCHAR）

• 复杂数据类型（DT、LDT、DTL、STRING、WSTRING、ARRAY、STRUCT）
• 用户自定义数据类型（PLC 数据类型 (UDT)）
• 指针

• 参数类型

• 系统数据类型

• 硬件数据类型

下表列出了各种 S7-CPU 中支持的数据类型：

表格 3-1 二进制数

二进制数 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
BOOL (页 258) X X X
位字符串

BYTE (页 259) X X X
WORD (页 261) X X X
DWORD (页 262) X X X
LWORD (页 264) - - X

对 PLC 进行编程
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表格 3-2 整数

整数 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
SINT (页 266) - X X
INT (页 269) X X X
DINT (页 271) X X X
USINT (页 268) - X X
UINT (页 270) - X X
UDINT (页 273) - X X
LINT (页 274) - - X
ULINT (页 275) - - X

表格 3-3 浮点数

浮点数 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
REAL (页 278) X X X
LREAL (页 279) - X X

表格 3-4 定时器

定时器 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
S5TIME (页 282) X - X
TIME (页 283) X X X
LTIME (页 284) - - X

表格 3-5 日期和时间

日期和时间 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
DATE (页 285) X X X
TIME_OF_DAY (TOD) (页 286) X X X
LTOD (LTIME_OF_DAY) (页 286) - - X
DT (DATE_AND_TIME) (页 287) X - X
LDT (页 289) - - X
DTL (页 289) - X X

数据类型
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表格 3-6 字符串

字符串 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
CHAR (页 291) X X X
WCHAR (页 291) - X X
STRING (页 292) X X X
WSTRING (页 296) - X X

表格 3-7 PLC 数据类型 (UDT)

PLC 数据类型 (UDT) S7-300/400 S7-1200 S7-1500
PLC 数据类型 (页 302) (UDT) X X X

表格 3-8 匿名结构

匿名结构 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
STRUCT (页 306) X X X

表格 3-9 ARRAY

ARRAY S7-300/400 S7-1200 S7-1500
ARRAY [....] of <数据类型> (页 312) X X X

表格 3-10 指针

指针 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
References (页 330) - - X
VARIANT (页 357) - X X
POINTER (页 376) X - X
ANY (页 379) X - X

数据类型
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表格 3-11 参数类型

参数类型 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
TIMER (页 383) X - X
COUNTER (页 383) X - X
BLOCK_FC (页 383) X - X
BLOCK_FB (页 383) X - X
BLOCK_DB (页 383) X - -
BLOCK_SDB (页 383) X - -
VOID (页 383) X X X
PARAMETER (页 383) - X X

表格 3-12 系统数据类型

系统数据类型 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
IEC_TIMER (页 384) X1) X X
IEC_LTIMER (页 384) - - X
IEC_SCOUNTER (页 384) - X X
IEC_USCOUNTER (页 384) - X X
IEC_COUNTER (页 384) X2) X X
IEC_UCOUNTER (页 384) - X X
IEC_DCOUNTER (页 384) - X X
IEC_UDCOUNTER (页 384) - X X
IEC_LCOUNTER (页 384) - - X
IEC_ULCOUNTER (页 384) - - X
ERROR_STRUCT (页 384) - X X
NREF (页 384) - X X
CREF (页 384) - X X
VREF (页 384) - X X
SSL_HEADER (页 384) X - -
CONDITIONS (页 384) - X -
TADDR_Param (页 384) - X X
TCON_Param (页 384) - X X
HSC_Period (页 384) - X -

数据类型
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系统数据类型 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
AssocValues (页 384) - X X
1) 对于 S7-300/400 CPU，数据类型将由 TP、TON 和 TOF 表示。

2) 对于 S7-300/400 CPU，数据类型将由 CTU、CTD 和 CTUD 表示。

表格 3-13 硬件数据类型

硬件数据类型 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
REMOTE (页 386) - X X
HW_ANY (页 386) - X X
HW_DEVICE (页 386) - X X
HW_DPMASTER (页 386) - - X
HW_DPSLAVE (页 386) - X X
HW_IO (页 386) - X X
HW_IOSYSTEM (页 386) - X X
HW_SUBMODULE (页 386) - X X
HW_MODULE (页 386) - - X
HW_INTERFACE (页 386) - X X
HW_IEPORT (页 386) - X X
HW_HSC (页 386) - X X
HW_PWM (页 386) - X X
HW_PTO (页 386) - X X
EVENT_ANY (页 386) - X X
EVENT_ATT (页 386) - X X
EVENT_HWINT (页 386) - X X
OB_ANY (页 386) - X X
OB_DELAY (页 386) - X X
OB_TOD (页 386) - X X
OB_CYCLIC (页 386) - X X
OB_ATT (页 386) - X X
OB_PCYCLE (页 386) - X X
OB_HWINT (页 386) - X X
OB_DIAG (页 386) - X X

数据类型
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硬件数据类型 S7-300/400 S7-1200 S7-1500
OB_TIMEERROR (页 386) - X X
OB_STARTUP (页 386) - X X
PORT (页 386) - X X
RTM (页 386) - X X
PIP (页 386) - - X
CONN_ANY (页 386) - X X
CONN_PRG (页 386) - X X
CONN_OUC (页 386) - X X
CONN_R_ID (页 386) - - X
DB_ANY (页 386) - X X
DB_WWW (页 386) - X X
DB_DYN (页 386) - X X

说明

根据 CPU 型号不同，实际的有效数据类型与表中略有不同。

3.2 二进制数

3.2.1 BOOL（位）

说明

数据类型 BOOL 的操作数表示一位值，并包含以下值之一：

• TRUE
• FALSE

数据类型

3.2 二进制数
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下表列出了数据类型 BOOL 的属性：

长度（位） 格式 取值范围 输入值示例 
1 布尔型 FALSE 或 TRUE

BOOL#0 或 BOOL#1
BOOL#FALSE 或 
BOOL#TRUE

TRUE
BOOL#1
BOOL#TRUE

无符号整数（十进制系

统）

0 或 1 1

二进制数 2#0 或 2#1 2#0
八进制数 8#0 或 8#1 8#1
十六进制数 16#0 或 16#1 16#1

说明

适用于 S7-1500 系列的 CPU
对于块属性为“优化块访问”的块，该位的长度为 1 个字节。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.2.2 位字符串

3.2.2.1 BYTE

说明

数据类型 BYTE 的操作数是位字符串，有 8 位。

数据类型
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下表列出了数据类型 BYTE 的属性：

长度

（位）

格式 取值范围 输入值示例

常量 绝对地址和符号

地址

8 整数 1)（十进制系

统）

有符号整数：-128 
到 +127
无符号整数：0 到 
255

• 15
• BYTE#15
• BYTE#10#15
• B#15

• IB2
• MB10
• DB1.DBB4
• Tag_Name

二进制数 2#0 到 
2#1111_1111

• 2#0000_111
1

• BYTE#2#000
0_1111

• B#2#0000_1
111

八进制数 8#0 到 8#377 • 8#17
• BYTE#8#17
• B#8#17

十六进制数 16#0 到 16#FF • 16#0F
• BYTE#16#0F
• B#16#0F

1) 取值范围取决于相关解释或转换方式。

说明

BYTE 数据类型无法比较大小。该数据类型可处理的十进制数，与 SINT 和 USINT 数据类型处

理的数据相同

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)
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3.2.2.2 WORD

说明

数据类型 WORD 的操作数是位字符串，有 16 位。

下表列出了数据类型 WORD 的属性：

长度（位）格式 取值范围 输入值示例

常量 绝对地址和符号地址

16 整数（十进制系统） 有符号整数：-32_768 到 
+32_767
无符号整数：0 到 65_535

• 61_680
• WORD#61_680
• WORD#10#61_68

0
• W#61_680

• MW10
• DB1.DBW2
• Tag_Name

二进制数 2#0 到 
2#1111_1111_1111_111
1

• 2#1111_0000_11
11_0000

• WORD#2#1111_0
000_1111_0000

• W#2#1111_0000
_1111_0000

八进制数 8#0 到 8#177_777 • 8#170_360
• WORD#8#170_36

0
• W#8#170_360

十六进制数 16#0 到 16#FFFF • 16#F0F0
• WORD#16#F0F0
• W#16#F0F0

BCD C#0 到 C#999 C#55
十进制序列 B#(0, 0) 到 B#(255, 255) B#(127, 200)

说明

WORD 数据类型无法比较大小。该数据类型中只能处理可由 INT 和 UINT 数据类型处理的相

同的十进制数据。

SCL 中无法使用“BCD”格式。

SCL 和 GRAPH 中无法使用“十进制序列”。

数据类型
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.2.2.3 DWORD

说明

数据类型 DWORD 的操作数是位字符串，有 32 位。

数据类型
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下表列出了数据类型 DWORD 的属性：

长度（位）格式 取值范围 输入值示例

常量 绝对地址和符号地址

32 整数（十进制系统）有符号整

数：-2_147_483_647 到 
+2_147_483_647
无符号整数：0 到 
4_294_967_295

• +15_793_935
• DWORD#+15_793_9

35
• DWORD#10#+15_79

3_935
• DW#+15_793_935

• MD10
• DB1.DBD8
• Tag_Name

二进制数 2#0 到 
2#1111_1111_1111_11
11_1111_1111_1111_1
111

• 2#0000_0000_1111
_0000_1111_1111_0
000_1111

• DWORD#2#0000_00
00_1111_0000_111
1_1111_0000_1111

• DW#2#0000_0000_1
111_0000_1111_11
11_0000_1111

八进制数 8#0 to 
8#37_777_777_777

• 8#74_177_417
• DWORD#8#74_177_

417
• DW#8#74_177_417

十六进制数 16#0000_0000 到 
16#FFFF_FFFF

• 16#00F0_FF0F
• DWORD#16#00F0_FF

0F
• DW#16#00F0_FF0F

十进制序列 B#(0, 0, 0, 0) 到 B#(255, 
255, 255, 255)

B#(127, 200, 127, 200)

说明

DWORD 数据类型无法比较大小。该数据类型中只能处理可由 DINT 和 UDINT 数据类型处理

的相同的十进制数据。

SCL 和 GRAPH 中无法使用“十进制序列”。

数据类型
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.2.2.4 LWORD (S7-1500)

说明

数据类型 LWORD 的操作数是位字符串，有 64 位。

数据类型

3.2 二进制数

对 PLC 进行编程

264 编程和操作手册, 11/2022



下表列出了数据类型 LWORD 的属性：

长度

（位）

格式 取值范围 输入值示例

64 整数（十进制系

统）

有符号整

数：-9_223_372_036_854_775_808 到 
+9_223_372_036_854_775_807
无符号整数：0 到 
18_446_744_073_709_551_615

• +26_123_590_360_715
• LWORD#+26_123_590_360_715
• LWORD#10#+26_123_590_360_71

5
• LW#+26_123_590_360_715

二进制数 2#0 到 
2#1111_1111_1111_1111_1111_1111
_1111_1111_1111_1111_1111_1111_
1111_1111_1111_1111

• 2#0000_0000_0000_0000_0000_
1011_1110_0001_0010_1111_01
01_0010_1101_1110_1000_1011

• LWORD#2#0000_0000_0000_000
0_0000_1011_1110_0001_0010_
1111_0101_0010_1101_1110_10
00_1011

• LW#2#0000_0000_0000_0000_00
00_1011_1110_0001_0010_1111
_0101_0010_1101_1110_1000_1
011

八进制数 8#0 到 
8#1_777_777_777_777_777_777_777

• 8#13_724_557_213
• LWORD#8#13_724_557_213
• LW#8#13_724_557_213

十六进制数 16#0000_0000 到 
16#FFFF_FFFF_FFFF_FFFF

• 16#0000_0000_5F52_DE8B
• LWORD#16#0000_0000_5F52_DE

8B
• LW#16#0000_0000_5F52_DE8B

十进制序列 B#(0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0) 到 B#(255, 255, 
255, 255, 255, 255, 255, 255)

B#(127, 200, 127, 200, 127, 200, 127, 
200)

说明

LWORD 数据类型无法比较大小。该数据类型中只能处理可由 LINT 和 ULINT 数据类型处理的

相同的十进制数据。

SCL 和 GRAPH 中无法使用“十进制序列”。

数据类型
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
数据类型转换概述 (页 389)
常量的基本知识 (页 113)
隐式转换 (页 392)
显式转换 (页 475)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.3 整数

3.3.1 SINT（8 位整数） (S7-1200, S7-1500)

说明

数据类型 SINT (Short INT) 的操作数长度为 8 位，由以下两部分组成：一部分是符号，另一

部分是数值。位 0 到 6 的信号状态表示数值。位 7 的信号状态表示符号。符号可以是“0”（正

信号状态），或“1”（负信号状态）。

数据类型 SINT 的操作数在存储器中占用 1 BYTE。

数据类型

3.3 整数
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下表列出了数据类型 SINT 的属性：

长度（位）格式 取值范围 输入值示例

8 有符号整数（十进制系

统）

-128 到 +127 • +44
• SINT#+44
• SINT#10#+44
使用类型 SINT# 时，值范围

可扩大为 SINT#255 的 大

范围。该值将解释为一个整

数值减 1。
二进制数（仅正数） 2#0 到 2#0111_1111 • 2#0010_1100

• SINT#2#0010_1100
• SINT#2#10

八进制数（仅正数） 8#0 到 8#177 • 8#54
• SINT#8#54

十六进制数（仅正数） 16#0 到 16#7F • 16#2C
• SINT#16#2C
使用类型 SINT# 时，值范围

可扩大为 SINT#16#FF 的
大范围。该值将解释为一个

整数值减 1。

示例

下图将整数 +44 显示为二进制数：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)
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3.3.2 USINT（8 位整数） (S7-1200, S7-1500)

说明

数据类型 USINT (Unsigned Short INT) 的操作数长度为 8 位，包括无符号数值：

数据类型 USINT 的操作数在存储器中占用 1 BYTE。
下表列出了数据类型 USINT 的属性：

长度（位）格式 取值范围 输入值示例

8 无符号整数（十进制系

统）

0 到 255 • 78
• USINT#78
• USINT#10#78

二进制数 2#0 到 2#1111_1111 • 2#0100_1110
• USINT#2#0100_1110
• USINT#2#10

八进制数 8#0 到 8#377 • 8#116
• USINT#8#116

十六进制数 16#0 到 16#FF • 16#4E
• USINT#16#4E

示例

下图将整数 78 显示为二进制数：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)
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3.3.3 INT（16 位整数）

说明

数据类型 INT 的操作数长度为 16 位，并由两部分组成：一部分是符号，另一部分是数值。位 
0 到 14 的信号状态表示数值。位 15 的信号状态表示符号。符号可以是“0”（正信号状态），或

“1”（负信号状态）。

数据类型 INT 的操作数在存储器中占用 2 BYTE。
下表列出了数据类型 INT 的属性：

长度（位）格式 取值范围 输入值示例

16 有符号整数（十进制系

统）

-32_768 到 +32_767 • +3_785
• INT#+3_785
• INT#10#+3_785

二进制数（仅正数） 2#0 到 
2#0111_1111_1111_
1111

• 2#0000_1110_1100_
1001

• INT#2#0000_1110_1
100_1001

• INT#2#10
八进制数（仅正数） 8#0 到 8#7_7777 • 8#7311

• INT#8#7311
十六进制数（仅正数） 16#0 到 16#7FFF • 16#0EC9

• INT#16#0EC9

示例

下图将整数 +3785 显示为二进制数：

数据类型
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.3.4 UINT（16 位整数） (S7-1200, S7-1500)

说明

数据类型 UINT (Unsigned INT) 的操作数长度为 16 位，包括无符号数值。

数据类型 UINT 的操作数在存储器中占用 2 BYTE。
下表列出了数据类型 UINT 的属性：

长度（位）格式 取值范围 输入值示例

16 无符号整数（十进

制系统）

0 到 65_535 • 65_295
• UINT#65_295
• UINT#10#65_295

二进制数 2#0 到 
2#1111_1111_1111_111
1

• 2#1111_1111_0000_11
11

• UINT#2#1111_1111_00
00_1111

• UINT#2#10
八进制数 8#0 到 8#17_7777 • 8#17_7417

• UINT#8#17_7417
十六进制数 16#0 到 16#FFFF • 16#FF0F

• UINT#16#FF0F

数据类型
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示例

下图将整数 65295 显示为二进制数：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.3.5 DINT（32 位整数）

说明

数据类型 DINT (Double INT) 的操作数长度为 32 位，并由两部分组成：一部分是符号，另一

部分是数值。位 0 到 30 的信号状态表示数值。位 31 的信号状态表示符号。符号可以是

“0”（正信号状态），或“1”（负信号状态）。 
数据类型 DINT 的操作数在存储器中占用 4 BYTE。

数据类型
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下表列出了数据类型 DINT 的属性：

长度（位） 格式 取值范围 输入值示例

32 有符号整数（十进制系

统）

-2_147_483_648 到 
+2_147_483_647

• +125_790
• DINT#+125_790
• DINT#10#+125_790
• L#275

二进制数（仅正数） 2#0 到 
2#0111_1111_1111_1111_111
1_1111_1111_1111

• 2#0000_0000_0000_0001_1
110_1011_0101_1110

• DINT#2#0000_0000_0000_0
001_1110_1011_0101_1110

• DINT#2#10
八进制数（仅正数） 8#0 到 8#177_7777_7777 • 8#36_5536

• DINT#8#36_5536
十六进制数 16#0 到 16#7FFF_FFFF • 16#0001_EB5E

• DINT#16#0001_EB5E

示例

下图将整数 +125790 显示为二进制数：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)
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3.3.6 UDINT（32 位整数） (S7-1200, S7-1500)

说明

数据类型 UDINT (Unsigned Double INT) 的操作数长度为 32 位，包括无符号数值。

数据类型 UDINT 的操作数在存储器中占用 4 BYTE。
下表列出了数据类型 UDINT 的属性：

长度（位） 格式 取值范围 输入值示例

32 无符号整数（十进制系统） 0 到 4_294_967_295 • 4_042_322_160
• UDINT#4_042_322_160
• UDINT#10#4_042_322_160

二进制数 2#0 到 
2#1111_1111_1111_1111
_1111_1111_1111_1111

• 2#1111_0000_1111_0000_111
1_0000_1111_0000

• UDINT#2#1111_0000_1111_00
00_1111_0000_1111_0000

• UDINT#2#10
八进制数 8#0 到 8#377_7777_7777 • 8#360_7417_0360

• UDINT#8#360_7417_0360
十六进制数 16#0 到 16#FFFF_FFFF • 16#F0F0_F0F0

• UDINT#16#F0F0_F0F0

示例

下图将整数 4042322160 显示为二进制数：

数据类型
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.3.7 LINT（64 位整数） (S7-1500)

说明

数据类型 LINT (Long INT) 的操作数长度为 64 位，并由两部分组成：一部分是符号，另一部

分是数值。位 0 到 62 的信号状态表示数值。位 63 的信号状态表示符号。符号可以是“0”（正

信号状态），或“1”（负信号状态）。 
数据类型 LINT 的操作数在存储器中占用 8 BYTE。
下表列出了数据类型 LINT 的属性：

长度

（位）

格式 取值范围 输入值示例

64 有符号整数（十

进制系统）

-9_223_372_036_854_775_808 到 
+9_223_372_036_854_775_807

• +154_325_790_816_159
• LINT#+154_325_790_816_159
• LINT#10#+154_325_790_816_159

二进制数（仅正

数）

2#0 到 
2#0111_1111_1111_1111_1111_
1111_1111_1111_1111_1111_11
11_1111_1111_1111_1111_1111

• 2#0000_0000_0000_0000_1000_1100
_0101_1011_1100_0101_1111_0000_1
111_0111_1001_1111

• LINT#2#0000_0000_0000_0000_1000_
1100_0101_1011_1100_0101_1111_0
000_1111_0111_1001_1111

• LINT#2#10
八进制数（仅正

数）

8#0 到 
8#7_7777_7777_7777_7777_777
7

• 8#4305_5705_7417_3637
• LINT#8#4305_5705_7417_3637

十六进制数（仅

正数）

16#0 到 16#7FFF_FFFF_FFFF_FFFF • 16#0000_8C5B_C5F0_F79F
• LINT#16#0000_8C5B_C5F0_F79F

数据类型
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示例

下图将整数 +154325790816159 显示为二进制数：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
数据类型转换概述 (页 389)
常量的基本知识 (页 113)
隐式转换 (页 392)
显式转换 (页 475)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.3.8 ULINT（64 位整数） (S7-1500)

说明

数据类型 ULINT (Unsigned Long INT) 的操作数长度为 64 位，包括无符号数值。

数据类型 ULINT 的操作数在存储器中占用 8 BYTE。
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下表列出了数据类型 ULINT 的属性：

长度

（位）

格式 取值范围 输入值示例

64 无符号整数（十

进制系统）

0 到 
18_446_744_073_709_551_61
5

• 154_325_790_816_159
• ULINT#154_325_790_816_159
• ULINT#10#154_325_790_816_159

二进制数 2#0 到 
2#1111_1111_1111_1111_111
1_1111_1111_1111_1111_111
1_1111_1111_1111_1111_111
1_1111

• 2#0000_0000_0000_0000_1000_1100_0
101_1011_1100_0101_1111_0000_1111
_0111_1001_1111

• ULINT#2#0000_0000_0000_0000_1000_1
100_0101_1011_1100_0101_1111_0000
_1111_0111_1001_1111

• ULINT#2#10
八进制数 8#0 到 

8#17_7777_7777_7777_7777_
7777

• 8#4305_5705_7417_3637
• ULINT#8#4305_5705_7417_3637

十六进制数 16#0 到 
16#FFFF_FFFF_FFFF_FFFF

• 16#0000_8C5B_C5F0_F79F
• ULINT#16#0000_8C5B_C5F0_F79F
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示例

下图将整数 154325790816159 显示为二进制数：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
数据类型转换概述 (页 389)
常量的基本知识 (页 113)
隐式转换 (页 392)
显式转换 (页 475)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)
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3.4 浮点数

3.4.1 REAL

说明

数据类型 REAL 的操作数长度为 32 位，用于表示浮点数。数据类型 REAL 的操作数由以下三

部分组成：

• 符号：该符号由第 31 位的信号状态确定。第 31 位的值可以是“0”（正数）或“1”（负数）。

• 以 2 为底的 8 位指数：该指数按常数增加（基值 +127），因此其范围为 0 ～ 255。
• 23 位尾数：仅显示尾数的小数部分。尾数为标准化的浮点数，其整数部分始终为 1，且

不会保存。

处理 REAL 数据类型时会精确到 6 位数。

下图显示了数据类型 REAL 的结构：

说明

使用浮点数时，将只保存由 IEEE754 标准定义的精度。另外指定的小数位数将根据 IEEE754 
进行四舍五入。

小数位的位数可能会因频繁的嵌套算术计算而减少。

如果指定的小数位数多于该数据类型可存储的小数位数，则该数字会舍入到该值范围允许的

精度所对应的值。
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下表列出了数据类型 REAL 的属性：

长度（位） 格式 取值范围 输入值示例

32 符合 IEEE754 标准

的浮点数

-3.402823e+38 到 
-1.175495e-38
±0.0
+1.175495e-38 到 
+3.402823e+38

1.0e-5; REAL#1.0e-5

浮点数 1.0; REAL#1.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
在 SCL 中使用浮点数（REAL 和 LREAL）进行计算 (页 9593)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.4.2 LREAL (S7-1200, S7-1500)

说明

数据类型 LREAL 的操作数长度为 64 位，用于表示浮点数。数据类型 LREAL 的操作数由以下

三部分组成：

• 符号：该符号由第 63 位的信号状态确定。第 63 位的值可以是“0”（正数）或“1”（负数）。

• 以 2 为底的 11 位指数：该指数按常数增加（基值 +1023），因此其范围为 0 ～ 2047。
• 52 位尾数：仅显示尾数的小数部分。尾数为标准化的浮点数，其整数部分始终为 1，且

不会保存。

处理 LREAL 数据类型时会精确到 15 位数。

下图显示了数据类型 LREAL 的结构：
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下表列出了数据类型 LREAL 的属性：

长度（位） 格式 取值范围 输入值示例

64 符合 IEEE754 标准

的浮点数

-1.7976931348623157e+308 
到 
-2.2250738585072014e-308
±0.0
+2.2250738585072014e-308 
到 
+1.7976931348623157e+308

1.0e-5; LREAL#1.0e-5

浮点数 1.0; LREAL#1.0

说明

使用浮点数时，将只保存由 IEEE754 标准定义的精度。另外指定的小数位数将根据 IEEE754 
进行四舍五入。

小数位的位数可能会因频繁的嵌套算术计算而减少。

如果指定的小数位数比数据类型可保存的位数要多，那么将根据该值范围所允许的精度值对

该值进行四舍五入。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
在 SCL 中使用浮点数（REAL 和 LREAL）进行计算 (页 9593)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.4.3 无效浮点数

说明

可以区分数据类型 REAL 和 LREAL 的 4 位数字范围：

• 以 高精度存储的标准数字

• 不是以 高精度存储的非标准数字

• 无穷数： +Inf/-Inf（无穷）

• 无效数： NaN（非数字）
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说明

浮点数将按照 IEEE754 标准进行保存。 转换结果或带有非规范化、无限或 NaN（非数字）浮

点数的算术函数的结果取决于 CPU。 

如果在数学函数中没有使用标准浮点数进行运算，那么显示的结果将因所用 CPU 系列不同

而存在很大差异。

CPU 无法计算非标准浮点数，但 S7-300 和 S7-400 系列的一些较旧 CPU 版本除外。 非标准

化数字的位模式以零表示。 如果计算结果在此范围内，则继续显示为零；并置位状态位 OV 
和 OS（数值范围下冲）。

即使数学函数中无效浮点数值的显示精度有一定限制，但在 TIA Portal 中可监视指数为 -39 的
数值（如 2.4408e-039），而不会显示错误结果。 这意味着浮点数值可超出有效的数字值

范围内。

说明

以下内容适用于 S7-1200 V1、V2 和 V3 系列的 CPU：

比较运算“等于”使用无效浮点数的位模式。 如果比较具有相同位模式的 2 个“NaN 数值”，

则“等于”运算的输出将返回结果 TRUE。

说明

以下各项适用于 S7-1200 V4 和 S7-1500 系列的 CPU：

如果比较两个无效数值 (NaN)，则结果将始终为 FALSE，而与无效数值的位模式及比较关系 
(>, >, ...) 无关。

说明

比较非标准浮点数

要对两个非标准浮点数执行“等于”比较运算，S7-300/400 系列 CPU 的输出信号状态将置

位为“0”，而 S7-1200/1500 系列 CPU 的输出信号状态则将置位为“1”。

如果算术函数的输入变量表示无效浮点数，那么无效浮点数也将作为结果输出。

可通过以下选项判断由无效浮点数引起的可能错误：

• 在 LAD/FBD 和 SCL 中，可查询使能输入 ENO 是否为 FALSE
• 在 STL 中，可对状态位 OV 进行判断
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
在 SCL 中使用浮点数（REAL 和 LREAL）进行计算 (页 9593)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.5 定时器

3.5.1 S5TIME（持续时间） (S7-300, S7-400)

格式

数据类型 S5TIME 将持续时间存储为 BCD 格式。持续时间的生成基于 0 到 999 范围内的时

间值和时间基线。时间基线指示定时器时间值按步长 1 减少直至为“0”的时间间隔。时间的

分辨率可以通过时间基线来控制。

下表列出了数据类型 S5TIME 的取值范围：

长度（位）格式 取值范围 输入值示例

16 按 10 ms 增长的 
S7 时间（默认

值）

S5T#0MS to 
S5T#2H_46M_30S_0MS

S5T#10s，S5TIME#10s

下表显示了 S5TIME 的时基编码：

时间基线 时间基线二进制代码

10 ms 00
100 ms 01
1 s 10
10 s 11

数据类型
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使用带定时器的数据类型 S5TIME 时，必须遵守时间值的范围限制和精度。下表指出与每个

分辨率相关的值范围：

解决方法 范围

0.01 s 10 ms 到 9 s 990 ms
0.1 s 100 ms 到 1 min 39 s 900 ms
1 s 1 s 到 16 min 39 s
10 s 10 s 到 2 h 46 min 30 s

不接受超过 2h46m30s 的数值。

示例

下图显示的是时间值为 127 且时基为 1 s 的时间操作数的内容：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.5.2 TIME（IEC 时间）

说明

数据类型为 TIME 的操作数内容以毫秒表示。表示信息包括天 (d)、小时 (h)、分钟 (m)、秒 (s) 
和毫秒 (ms)。
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下表列出了数据类型 TIME 的属性：

长度（位）格式 取值范围 输入值示例

32 有符号的持续

时间

T#-24d_20h_31m_23s_64
8ms 到 
T#+24d_20h_31m_23s_6
47ms

T#10d_20h_30m_20s_630ms
，

TIME#10d_20h_30m_20s_630
ms

没必要指定所有时间单位。例如，T#5h10s 是有效条目。如果仅指定了一个单位，则天、小

时和分钟的绝对值不能超过上限或下限。当指定了多个时间单位时，数值不能超过 24 天 23 
小时 59 分 59 秒 999 毫秒。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.5.3 LTIME（IEC 时间） (S7-1500)

说明

数据类型为 LTIME 的操作数内容以纳秒表示。表示信息包括天 (d)、小时 (h)、分钟 (m)、秒 
(s)、毫秒 (ms)、微秒 (us) 和纳秒 (ns)。
下表列出了数据类型 LTIME 的属性：

长度

（位）

格式 取值范围 输入值示例

64 有符号的持续时间 LT#-106751d_23h_47m_16s
_854ms_775us_808ns 到 
LT#+106751d_23h_47m_16s
_854ms_775us_807ns

LT#11350d_20h_25m_14s
_830ms_652us_315ns，
LTIME#11350d_20h_25m_
14s_830ms_652us_315ns

没必要指定所有时间单位。例如，T#5h10s 是有效条目。如果仅指定了一个单位，则天、小

时和分钟的绝对值不能超过上限或下限。当指定了多个时间单位时，数值不能超过 106751 
天 23 小时 59 分 59 秒 999 毫秒 999 微秒或 999 纳秒。
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
数据类型转换概述 (页 389)
常量的基本知识 (页 113)
隐式转换 (页 392)
显式转换 (页 475)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.6 日期和时间

3.6.1 DATE

格式

DATE 数据类型将日期作为无符号整数保存。表示法中包括年、月和日。

数据类型 DATE 的操作数为十六进制形式，对应于自 01-01-1990 以来的日期值 (16#0000)。
下表列出了数据类型 DATE 的属性：

长度（字

节）

格式 取值范围 输入值示例

2 IEC 日期

（年-月-日）

D#1990-01-01 到 
D#2169-06-06

D#2009-12-31，
DATE#2009-12-31

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)
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3.6.2 TIME_OF_DAY (TOD)

格式

TOD (TIME_OF_DAY) 数据类型占用一个双字，存储从当天 0:00 h 开始的毫秒数，为无符号

整数。

下表列出了数据类型 TOD 的属性：

长度

（字节）

格式 取值范围 输入值示例

4 时间（小时:分钟:秒.毫秒） TOD#00:00:00.000 到 
TOD#23:59:59.999

TOD#10:20:30.400，
TIME_OF_DAY#10:20:30.
400

您必须指定小时、分钟和秒。 毫秒可选。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.6.3 LTOD (LTIME_OF_DAY) (S7-1500)

格式

LTOD (LTIME_OF_DAY) 数据类型占用 2 个双字，存储从当天 0:00 h 开始的纳秒数，为无符

号整数。

下表列出了数据类型 LTOD 的属性：

长度

（字节）

格式 取值范围 输入值示例

8 时间（小时:分钟:秒.纳秒） LTOD#00:00:00.0000
00000 到 
LTOD#23:59:59.9999
99999

LTOD#10:20:30.400_365
_215，
LTIME_OF_DAY#10:20:30
.400_365_215

数据类型
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您必须指定小时、分钟和秒。 纳秒的指定是可选的。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
数据类型转换概述 (页 389)
常量的基本知识 (页 113)
隐式转换 (页 392)
显式转换 (页 475)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.6.4 DATE_AND_TIME（日期和日时钟） 

格式

数据类型 DT (DATE_AND_TIME) 存储日期和时间信息，格式为 BCD。 
下表列出了数据类型 DT 的属性：

长度

（字节）

格式 值范围 输入值示例

8 日期和时间

（年-月-日-小时：分钟：秒：

毫秒 3)）

小值：

DT#1990-01-01-0
0:00:00.000
大值：

DT#2089-12-31-2
3:59:59.999

DT#2008-10-25-08:12:34.
567，
DATE_AND_TIME#2008-10-
25-08:12:34.567
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下表列出了数据类型 DT 的结构：

字节 内容 值范围

0 年 0 到 99
（1990 年到 2089 年）

BCD#90 = 1990
...
BCD#0 = 2000
...
BCD#89 = 2089

1 月 BCD#1 到 BCD#12
2 日 BCD#1 到 BCD# 31
3 小时 BCD#0 到 BCD#23
4 分钟 BCD#0 到 BCD#59
5 秒 BCD#0 到 BCD#59
6 MSEC 的两个 高有效位 BCD#0 到 BCD#99
7 (4MSB) 1) MSEC 的 低有效位 BCD#0 到 BCD#9
7 (4LSB) 2) 星期 BCD#1 到 BCD#7

BCD#1 = 星期日

...
BCD#7 = 星期六

1) MSB： 高有效位

2) LSB： 低有效位

3) 固定浮点数

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)
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3.6.5 LDT (DATE_AND_LTIME)  (S7-1500)

格式

数据类型 LDT (DATE_AND_LTIME) 可存储自 1970 年 1 月 1 日 0:0 以来的日期和时间信息（单

位为纳秒）。

下表列出了数据类型 LDT 的属性：

长度

（字节）

格式 取值范围 输入值示例

8 日期和时间

（年-月-日-小时:分钟:秒:
纳秒）

小值：

LDT#1970-01-01-00:00:
00.000000000
大值：

LDT#2262-04-11-23:47:
16.854775807

LDT#2008-10-25-08:12:34.
567

参见

有效数据类型概述 (页 253)
数据类型转换概述 (页 389)
常量的基本知识 (页 113)
隐式转换 (页 392)
显式转换 (页 475)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.6.6 DTL (S7-1200, S7-1500)

说明

数据类型 DTL 的操作数长度为 12 个字节，以预定义结构存储日期和时间信息。
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下表列出了数据类型 DTL 的属性：

长度（字

节）

格式 值范围 输入值示例

12 日期和时间

（年-月-日-小时:分钟:
秒:纳秒）

小值：

DTL#1970-01-01-00:00:00.0
大值：

DTL#2262-04-11-23:47:16.8
54775807

DTL#2008-12-16-20:3
0:20.250

数据类型 DTL 的结构由几个部分组成，每一部分都包含不同的数据类型和取值范围。指定值

的数据类型必须与相应元素的数据类型相匹配。

说明

DTL 变量的十六进制监视值无效

如果 DTL 变量的监视值使用十六进制格式表示，则可能是一位某个值（YEAR、MONTH、DAY 
等）无效。例如，HOUR 变量处指定的值大于 24。

下表给出了数据类型 DTL 的结构组成及其属性：

字节 组件 数据类型 值范围

0 年 UINT 1970 到 2262
1
2 月 USINT 1 到 12
3 日 USINT 1 到 31
4 星期 USINT 1（星期日）到 7（星期六）

值输入中不考虑工作日。

5 小时 USINT 0 到 23
6 分钟 USINT 0 到 59
7 秒 USINT 0 到 59
8 纳秒 UDINT 0 到 999999999
9
10
11

数据类型
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.7 字符串

3.7.1 字符

3.7.1.1 CHAR

说明

CHAR (Character) 数据类型的变量长度为 8 位，占用一个 BYTE 的内存。

CHAR 数据类型将单个字符存储为 ASCII 编码形式。有关特殊字符编码的信息，请参见“另

请参见 > STRING”(See also > STRING)。
下表列出了 CHAR 数据类型的取值范围：

长度（位）格式 值范围 输入值示例

8 ASCII 字符 ASCII 字符集 'A'，CHAR#'A'

参见

有效数据类型概述 (页 253)
STRING (页 292)

3.7.1.2 WCHAR (S7-1200, S7-1500)

说明

WCHAR（宽字符）数据类型的变量长度为 16 位，占用两个 BYTE 的内存。

WCHAR 数据类型将扩展字符集中的单个字符保存为 UTF-16 编码形式。但只涉及到整个 
Unicode 范围的一部分。不能显示的字符将使用一个转义字符进行显示。
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下表列出了 WCHAR 数据类型的取值范围：

长度（位） 格式 值范围 输入值示例

16 Unicode $0000 - $D7FF WCHAR#'a'

参见

有效数据类型概述 (页 253)

3.7.2 字符串

3.7.2.1 STRING

说明

数据类型为 STRING 的操作数在一个字符串中存储多个字符， 多可包括 254 个字符。在一

个字符串中，可使用系统所创建代码页的所有字符。字符在单引号中指定。

字符串中还可包含特殊字符。转义字符 $ 可用于标识控制字符、美元符号和单引号。

说明

不同代码页

请注意，在 Windows 系统中，特殊字符使用当前设置的代码页进行编码。即，由于各操作

系统使用的代码页不同，因此包含有特殊字符的字符串的显示也将不同。

正是因为代码页对所在系统的依赖性，用户程序的国际通用性变得极为困难。目前，仅 7 位 
ASCII 编码中的字符才具有国际通用性。
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下表列出了 STRING 变量的属性：

长度（字节） 格式 值范围 输入值示例

n + 2 1) ASCII 字符串，包括

特殊字符

0 到 254 个字符 • 'Name'
• STRING#'NAME'
• STRING#'Na...（该字符串

的实际长度超出了屏幕空

间。）

• STRING#'' (该字符串为

空。)
1) 数据类型为 STRING 的操作数在内存中占用的字节数比指定的 大长度要多 2 个字节。

下表给出了特殊字符表示法示例：

字符 十六进制 含义 示例

$L 或 $l 0A 换行 '$LText', '$0AText'
$N 0A 和 0D 断行

断行在字符串中占用 2 个字符，

在编辑器的显示画面中将转换为 
$R$L。

'$NText', 
'$0A$0DText'

$P 或 $p 0C 分页 '$PText', '$0CText'
$R 或 $r 0D 回车 (CR) '$RText','$0DText'
$T 或 $t 09 切换 '$TText', '$09Text'
$$ 24 美元符号 '100$$', '100$24'
$' 27 单引号 '$'Text$'','$27Text$2

7'

如果转义字符 $ 后面跟有该表格中的某个字母，则表格中指定该字符将包含在字符串中。如

果转义字符 $ 后面跟随的字母不在该表格中，则该字母将包含在该字符串中。如果转义字符 $ 
后跟随两个或一个十六进制数字，该代码将包含在字符串中。

监控表中的应用

以下示例适用于 S7-300/400 系列 CPU：监视一个数据类型为 STRING 的变量时，将仅显示前 
30 个字符。如果实际长度大于 30 个字符，则将显示一个省略号 (…) 而非闭合撇号 (')。当 
STRING 的值超过 30 个字符时，无法进行更改。
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字符串的 大长度

在操作数的声明过程中，可在关键字 STRING 后使用方括号指定字符串的 大长度（如，

STRING[4]）。也可以使用局部或全局常量声明字符串的 大长度（如，STRING[#loc_const] 
或 STRING["glob_const"]）。如果未指定 大长度，则相应的操作数长度设置为标准的 254 
个字符。

有关使用局部或全局常量声明字符串的 大长度的更多信息，请参见： 
• 声明块接口：声明 STRING 和 WSTRING 数据类型的变量 (页 9251)
• 编程数据块：声明 STRING 数据类型的变量 (页 9305)
• 使用常量的示例 (页 118)
如果指定字符串的实际长度小于所声明的 大长度，则字符将以左对齐方式写入字符串，并

将剩余的字符空间保持为未定义。在值处理和各种显示过程中，仅涉及可确定字符串实际长

度的所有字符空间量。

说明

对于 S7-300/400 CPU，请注意：如果定义了 STRING 数据类型的临时变量，则在用户程序中

使用变量之前必须使用指定的长度定义 BYTE“字符串 大长度”。

传送 STRING 数据类型的参数

STRING 数据类型可作为参数进行传送。有关将 STRING 作为参数的更多信息，请参见

• 传递 STRING 或 WSTRING 数据类型的变量 (页 301)
• S7-1200/1500：块接口中的有效数据类型 (页 9238)
• S7-300/400：块接口中的有效数据类型 (页 9237)
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示例

以下示例显示了使用输出值“QB”指定 STRING[4] 数据类型时的字节序列：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.7.2.2 STRING 变量的结构

简介

STRING 数据类型（字符串）变量的 大长度为 256 个字符，包含 254 个字节的用户数据。

该变量从一个非优化块的一个字的限值处开始（偶数地址的字节处）。在优化块中，该变量

可在任何字节限值处开始。

创建变量时，需指定变量的 大长度。对字符串进行预分配或编辑时，需输入当前长度（字

符串实际使用的长度 = 有效的字符数量）。 大长度位于字符串的第一个字符中。当前长度

位于第二个字节中。之后为具体字符，字符编码取决于 Windows 中的代码页设置。

STRING 变量的结构
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3.7.2.3 WSTRING (S7-1200, S7-1500)

说明

数据类型为 WSTRING （宽字符串）的操作数用于在一个字符串中存储多个数据类型为 
WCHAR 的 Unicode 字符。如果未指定长度，则字符串的长度为预置的 254 个字符。在一个

字符串中，可使用操作系统支持的所有字符。这意味着也可在字符串中使用中文字符。

Windows 仅支持 Unicode 定义的部分（大部分）字符。

说明

编码

在 STEP 7 中，禁用从 $D000 到 $FFFF 的所有代码。

声明数据类型为 WSTRING 的操作数时，可使用方括号定义其长度（例如，WSTRING[10]）。

如果不指定长度，则在默认情况下，将 WSTRING 的长度设为 254 个字符。可声明 多 16382 
个字符的长度 (WSTRING[16382])。
字符在单引号中指定，并且始终通过限定符 WSTRING# 指定。
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下表列出了 WSTRING 变量的属性：

长度（字） 格式 值范围 输入值示例

n + 2 1) Unicode 字符串；

n 指定字符串的长度。

预设值：0 到 254 个
字符

可能的 大值：0 到 
16382

• WSTRING#'Hello 
World'

• WSTRING#'Hello 
Wo...（该字符串

的实际长度超出了

屏幕空间。）

• WSTRING#'' (该字

符串为空。)
 

1) 数据类型为 WSTRING 的操作数在存储器中占用的字数比指定的 大长度要多 2 个字。

字符串中还可包含特殊字符。转义字符 $ 可用于标识控制字符、美元符号和单引号。

下表给出了特殊字符表示法示例：

字符 十六进制 含义 示例

$L 或 $l 000A 换行 '$LText'、'$000AText
'

$N 000A 和 000D 断行

断行在字符串中占用 2 个字符，

在编辑器的显示画面中将转换为 
$R$L。

'$NText'、'$000A$0
00DText'

$P 或 $p 000C 分页 '$PText'、'$000CText
'

$R 或 $r 000D 回车 (CR) '$RText'、'$000DTex
t'

$T 或 $t 0009 切换 '$TText'、'$0009Tex
t'

$$ 0024 美元符号 '100$$', '100$0024'
$' 0027 单引号 '$'Text$''、'$0027Te

xt$0027'
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如果转义字符 $ 后面跟有该表格中的某个字母，则表格中指定该字符将包含在字符串中。如

果转义字符 $ 后面跟随的字母不在该表格中，则该字母将包含在该字符串中。如果转义字符 $ 
后面跟随四个十六进制数字，则该代码将包含在字符串中。

说明

WSTRING 变量的转换

数据类型 WSTRING 不支持后台转换。需要显式地将 WSTRING 数据类型转换为 STRING 数据

类型。但标准情况下，只能转换 Windows 代码页中 0 到 127 范围内的字符。该范围之外的

所有字符，代码页字符和 Unicode 字符低位字节的位置必须完全相同，以确保转换无错误。

监控表中的应用

监视一个数据类型为 WSTRING 的变量时，将仅显示前 254 个字符。如果实际长度大于 254 
个字符，则将显示一个省略号 (…) 而非闭合撇号 (')。当 WSTRING 的值超过 254 个字符时，

无法进行更改。

在 SCL 中使用

在极少数情况下，在 SCL 中使用 WSTRING 生成功能（如，CONCAT、INSERT、JOIN、SPLIT、
LEFT、MID、RIGHT）生成超长的 WSTRING 时，WSTRING 结果可能会被系统截断。

因此，需检查这些功能的 ENO 是否为 FALSE，以确认 WSTRING 是否被截断。

字符串的 大长度

在操作数的声明过程中，可在关键字 WSTRING 后使用方括号指定字符串的 大长度（如，

WSTRING[4]）。也可以使用局部或全局常量声明字符串的 大长度（如，

WSTRING[#loc_const] 或 WSTRING["glob_const"]）。如果未指定 大长度，则相应的操作

数长度设置为标准的 254 个字符。

有关使用局部或全局常量声明字符串的 大长度的更多信息，请参见： 
• 声明块接口：声明 STRING 和 WSTRING 数据类型的变量 (页 9251)
• 编程数据块：声明 STRING 数据类型的变量 (页 9305)
• 使用常量的示例 (页 118)
如果指定字符串的实际长度小于所声明的 大长度，则字符将以左对齐方式写入字符串，并

将剩余的字符空间保持为未定义。在值处理过程中仅考虑已占用的字符空间。
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传送 WSTRING 数据类型的参数

数据类型 WSTRING 的操作数可作为参数传递，长度为具有“优化”访问权的块的 大长度。

对于具有“标准”访问权的函数块 (FB)，数据类型 WSTRING 的操作数可在块接口的所有区

域中声明为参数，但在“InOut”区域中例外。对于具有有“标准”访问权的函数 (FC)，仅数

据类型为 WSTRING 的操作数可作为参数传递。

本规则的例外情况是“Return”区域 FC 的函数值和 SCL 编程语言中的表达式。在这些情况下，

WSTRING 变量的长度不得超过 1022 个字符。

声明的形参和实参长度可以不同。有关将 WSTRING 作为参数的更多信息，请参见

• 传递 STRING 或 WSTRING 数据类型的变量 (页 301)
• 块接口中的有效数据类型 (页 9238)

示例

以下示例显示了通过输出值“QB”指定 WSTRING[4] 数据类型时的字节序列：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
常量 (页 113)

3.7.2.4 寻址 STRING 或 WSTRING 中的具体字符 (S7-1200, S7-1500)

寻址 STRING 或 WSTRING 中的具体字符

通过语法 StringName[i]，可访问 STRING 或 WSTRING 变量中的具体字符。计数下标“i”以
“1”开头。因此，可以使用 StringName[1] 访问字符串的第一个字符。 
但不能访问 STRING 或 WSTRING 常量中的各个字符。
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示例

以下示例说明了如何寻址 (W)STRING：

寻址 说明

#myWSTRING[3] 对 WSTRING 的第三个字符进行寻址。

"myDB".mySTRING[3] 对该数据块中 STRING 的第三个字符进行寻址。

myNamespace.myDB.mySTRING[3
]

对 "myNamespace" 命名空间内该数据块中 STRING 的第三个字符进行寻

址。

说明

调用和寻址命名空间中的块

在程序代码中，命名空间中的程序元素使用 IEC 格式进行表示：

• 块名称不使用引号括起。

• 名称空间位于块名称之前，使用点分进行分隔。

有关命名空间格式的详细信息，请参见：“命名空间简介 (页 9133)”

W(STRING) 访问的故障查找与排除

在运行过程中访问的字符超出 STRING 长度时，将导致访问错误。对该字符串进行读取访问

时，将接收到字符“$00”或“$0000”；而且不会对该字符串进行写入访问。如果该指令中带有

使能输出 ENO，则 ENO 的信号状态将设置为 FALSE。CPU 不会切换为 STOP 模式。

唯一例外：在字符串的实际长度之后直接写入该字符。

以下示例显示了实际长度为 5 时的字符串“Hello”。该 STRING 的第 27 个字符超出了实际长度，

无法写入。STRING 将保持不变，赋值结果为“hello”。

SCL
MyDB.mystring := 'hello';
MyDB.mystring[27] := CHAR_TO_BYTE('!');

以下示例显示上述的例外情况：该字符直接写在 STRING 后的第 6 个字符处。赋值结果为

“hello!”。

SCL
MyDB.mystring := 'hello';
MyDB.mystring[6] := CHAR_TO_BYTE('!');
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如果可能，请尽量使用“扩展指令 > 字符串 + 字符”(Extended instructions > String + Cha) 窗
格中的指令，对 STRING 进行处理。

 
CONCAT(IN1 := 'hello', IN2 := '!');

3.7.2.5 传递 STRING 或 WSTRING 数据类型的变量

说明

可以将 STRING 或 WSTRING 数据类型的变量作为参数进行传递下表列出了不同 CPU 系列中 
(W)STRING 的传递规则：

CPU 系列 数据类型 块调用中的传递规则

S7-300/400 STRING 声明的形参和实参长度必须相同。

S7-1200/15
00

STRING
WSTRING

声明的形参和实参长度可以不同。在运行过程中，如果目标参数的声明长度小于接

收的 (W)STRING 参数长度，则截断 (W)STRING 参数并将使能输出 ENO 设置为 FALSE。
在程序编辑器中，参数处的灰色矩形表示 (W)STRING 在运行过程中可能被截断。

例外： 
调用 STL 块时，形参和实参的声明长度必须始终相同。

下图显示了一个块调用中，声明的形参和实参长度不同。由于声明的长度不同，在运行过程

中，“Input_String_20”和“Output_String_10”可能会截断。

参见

块参数的使用规则 (页 91)
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3.8 PLC 数据类型 (UDT)

3.8.1 PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识

说明

PLC 数据类型 (UDT) 是一种复杂的用户自定义数据类型，用于声明一个变量。这种数据类型

是一个由多个不同数据类型元素组成的数据结构。其中，各元素可源自其它 PLC 数据类型、

ARRAY，也可直接使用关键字 STRUCT 声明为一个结构。因此，嵌套深度限制为 8 级。

PLC 数据类型 (UDT) 可在程序代码中统一更改和重复使用。系统自动更新该数据类型的所用

使用位置。 
PLC 数据类型的优势：

• 通过块接口，在多个块中进行数据快速交换

• 根据过程控制对数据进行分组

• 将参数作为一个数据单元进行传送

使用 PLC 数据类型

创建数据块时，可将 PLC 数据类型声明为一种类型。基于该类型，可以创建多个数据结构相

同的数据块。并根据具体任务，通过输入不同的实际值对这些数据块进行调整。

例如，为颜料混合配方创建一个 PLC 数据类型的实例。之后，再将该数据类型分配给多个数

据块。这样，每个块中包含不同的数量信息。 
下图显示了该应用中具体的数据类型分配：
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PLC 数据类型可应用于以下应用中：

• PLC 数据类型可用作逻辑块的变量声明或数据块中变量的数据类型。

• PLC 数据类型可用作模板，创建数据结构相同的全局数据块。

• PLC 数据类型在 S7-1200 和 S7-1500 中可用作模板，创建结构化的 PLC 变量。

PLC 数据类型的嵌套深度

PLC 数据类型 (UDT) 的嵌套层级深度为 8 级。 

匿名结构的缺陷

在这种结构化变量中，元素的寻址方式都相同，而不考虑该元素采用 PLC 数据类型声明，还

是采用匿名结构声明。

使用匿名结构具有以下缺点：

• 通过复制进行重用时，结构都相同。这将导致结构更改困难。

• 匿名结构与 PLC 数据类型 (UDT) 的相同结构不兼容。

• 由于在运行过程会检查结构元素的类型是否匹配，因而可导致系统性能下降。

• 由于所有元素必须单独评估，因此在使用匿名结构时，很容易超出上限。

示例

以下示例说明如何定义“MyUDT” PLC 数据类型。

系统生成的 PLC 数据类型

某些指令在实例派生过程中会生成其自己的 PLC 数据类型（保存在“PLC 数据类型”(PLC data 
types) 项目文件夹中）。在库中请勿使用这些由系统生成的 PLC 数据类型，否则可能会导致

系统特性异常。必要时，这些由系统创建的 PLC 数据类型不得存储在库中。
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从块生成外部源

从块生成外部源时，在块接口中直接对 PLC 数据类型的默认值进行的更改不会导出到源。也

就是说在重新导入源时，这些值将不可用。此时，将使用默认值。为防止丢失已修改默认值

的数据，必须直接在 PLC 数据类型中而不是在块接口中进行更改。在这种情况下，生成外部

源时也会导出这些更改。

有关 PLC 数据类型 (UDT) 多信息

说明

声明 PLC 数据类型 (UDT)
PLC 数据类型声明表的结构 (页 9383)
PLC 数据类型的编程建议：

使用 PLC 数据类型 (UDT) (页 242)
使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)
在程序中比较 PLC 数据类型 (UDT)
比较 PLC 数据类型 (页 9986)

说明

有关 PLC 数据类型的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何对 S7-1500 的优化存储区中的结构进行初始化？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/78678760 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/78678760)
在 S7-1500 控制系统中，如何创建一个 PLC 数据类型 (UDT)？
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/67599090 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/67599090)
在 STEP 7 (TIA Portal) 中，用户自定义的 PLC 数据类型 (UDT) 有何具体应用？

https://support.industry.siemens.com/cs/de/de/view/67582844 (https://
support.industry.siemens.com/cs/de/en/view/67582844)
在 S7-1500 中，为何在块调用时需传送整个结构而非结构中的各个组件？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/67585079 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/67585079)

参见

寻址 PLC 数据类型 (UDT) (页 305)
声明基于 PLC 数据类型的变量 (页 9251)
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声明基于 PLC 数据类型的变量 (页 9306)
比较 PLC 变量 (页 9952)
创建结构化 PLC 变量 (页 9360)
可用的 PLC 变量地址和数据类型 (页 9345)
传递一个 PLC 数据类型 (UDT) 的变量 (页 305)

3.8.2 传递一个 PLC 数据类型 (UDT) 的变量

说明

声明为 PLC 数据类型 (UDT) 的变量也可作为实参进行传递。如果形参在变量声明中声明为 PLC 
数据类型 (UDT)，则待传递变量的 PLC 数据类型 (UDT) 必须与实参的相同。

在块调用时，声明为 PLC 数据类型 (UDT) 的变量元素也可作为实参进行传递，但前提是该变

量元素的数据类型与形参数据类型相匹配。

如果结构和用户自定义 PLC 数据类型的结构相同，则可相互分配。即，所有结构元素的数据

类型和顺序都必须相同。在嵌套结构中，低层级的结构及其元素的数据类型和顺序也必须相

匹配。 
如果所有结构元素（包括低层级结构）的数据类型和顺序均相同，两个不同的 PLC 数据类型

也可相互分配。PLC 数据类型的名称不必相同。 
用户自定义的 PLC 数据类型和结构不能分配给系统数据类型。

参见

块参数的使用规则 (页 91)

3.8.3 寻址 PLC 数据类型 (UDT)

寻址 PLC 数据类型的数据元素

PLC 数据类型可用作模板，创建各种程序元素。例如，可从 PLC 数据类型生成 PLC 变量或数

据块。因此，无法直接访问 PLC 数据类型。但可以访问基于某个 PLC 数据类型创建的程序元

素。 
为此，可使用以下语法结构：
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<程序元素名称>.<元素名称>

示例

以下示例说明了结构化数据类型变量的寻址方式：

寻址 说明

#Values.Temperature 对 PLC 数据类型 "Values" 变量中的 
"Temperature" 元素进行寻址。

"Global_DB".Valves 寻址全局数据块 "Global_DB" 中的“Valves”元
素。访问块和被调用块均不在命名空间内。

MyNamespace.Global_DB.Valves 寻址全局数据块“Global_DB”中的“Valves”元素。

"Global_DB" 块位于命名空间 "MyNamespace" 
中。

说明

调用和寻址命名空间中的块

在程序代码中，命名空间中的程序元素使用 IEC 格式进行表示：

• 块名称不使用引号括起。

• 名称空间位于块名称之前，使用点分进行分隔。

有关命名空间格式的详细信息，请参见“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

参见

寻址全局数据块中的变量 (页 123)

3.9 STRUCT 数据结构（匿名结构）

3.9.1 有关 STRUCT 的基本信息

说明

STRUCT 数据类型是指一种元素数量固定但数据类型不同的数据结构。结构也支持嵌套，并

可包含 STRUCT 或 ARRAY 数据类型的元素。结构可用于根据过程控制系统分组数据以及作

为一个数据单元来传送参数。

变量中直接使用的结构声明称为匿名结构。匿名结构可具有以下形式：

数据类型
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所有后续说明都将基于该结构图。

结构的嵌套深度和数量

结构 (STRUCT) 的嵌套层级深度为 8 级。

S7-1200/S7-1500 系列 CPU 中，一个数据块中 多包含 252 个结构 (STRUCT)。如果要使用

更多结构，则需要使用 PLC 数据类型 (UDT) 代替“STRUCT”数据类型。

使用 PLC 数据类型 (UDT) (页 242)

传递 STRUCT 数据类型的参数

STRUCT 数据类型可作为参数进行传递。有关将 STRUCT 作为参数的更多信息，请参见

“传递 STRUCT 数据类型的变量 (页 311)”

匿名结构的缺陷

在这种结构化变量中，元素的寻址方式都相同，而不考虑该元素采用 PLC 数据类型声明，还

是采用匿名结构声明。

使用匿名结构具有以下缺点：

• 维护成本增加：如果对一个匿名结构进行了多次复制，则在更改过程中该匿名结构也必

需进行相应的多次更改。

• 匿名结构与 PLC 数据类型 (UDT) 的相同结构不兼容。

• 由于系统会检查所有结构元素的类型是否匹配，因而会导致性能下降。

• 存储空间要求增加：每个匿名结构都是一个单独的对象，其描述信息将加载到 AS 中。

数据类型
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示例

如果在一个 PLC 数据类型 (UDT) 中声明数据类型为 STRUCT 的变量，则使用方式将增加（参

见左图）。但是，也可以直接使用数据类型 STRUCT 对变量进行声明（参见右图）。

使用或不使用 PLC 数据类型 (UDT) 对结构化变量“Motor”进行声明：

PLC 数据类型 (UDT) 的结构化变量 非 PLC 数据类型 (UDT) 的结构化变量

复杂结构的处理

指令系列（如，“Serialize：序列化”、“Deserialize：取消序列化”、“CMP”（比较器）和

“MOVE：移动值”）可处理大量非常复杂的结构化变量。为此，CPU 需要对变量的结构进行

分析，并为总结构中包含的每个子结构或包含的所有基本组件分别执行相应的指令。

如果结构非常复杂，则对结构进行分析可能会导致相应指令的执行时间意外增加。除在运算

中指定结构化变量的复杂程度之外，程序中声明的匿名结构总数也会影响指令的运行时间。

大量不同的匿名结构定义也会增加指令的运行时间。

解决方法：

• 避免使用匿名结构，而使用 PLC 数据类型。

• 避免对结构类似的数据结构进行多次声明。建议将这些结构组合到一个结构声明中。

• 避免对结构和数据块中相同数据类型的单个变量进行单独声明。此时，如果可能，建议

使用 ARRAY 数据类型。

数据类型
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)

3.9.2 STRUCT 变量的结构

简介

STRUCT 变量通常从一个非优化块的一个字限值处开始（即，偶数地址的字节处）。各元素

随后按照存储器中声明的顺序进行排列。STRUCT 变量占用的存储空间直至下一个字限值处。

数据类型为 BOOL 的元素从 低有效位处开始。数据类型为 BYTE 和 CHAR 的元素将从下一

个字节处开始。不同数据类型的元素将从一个字限值处开始。在优化块中，结构存储时将根

据块的大小进行排序。存储中的顺序与编辑器中的显示顺序不对应。

在嵌套结构中，该结构可作为另一个结构的元素。嵌套深度 多可包含 8 个结构。可在

“InOut”部分声明 大嵌套深度为 9 的结构。计算的嵌套深度包括 高结构元素（例如：

“Anna.Berta.Carla”对应的嵌套深度为 3）。

所有元素均可单独寻址。各元素的名称之间使用句点进行分隔。

数据类型
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在非优化存储区域中，带有基本数据类型和复杂数据类型的 STRUCT 变量结构：

• “Motor”STRUCT 变量的声明

• “Motor”STRUCT 变量的所需存储空间

3.9.3 寻址 STRUCT 元素

寻址结构中的元素

通过以下语法，可访问结构中的单个元素：

"<块名称>".结构.元素

<命名空间>.<块名称>.结构.元素

数据类型
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示例

以下示例说明了结构化数据类型变量的寻址方式：

寻址 说明

"Global_DB".Motor.Valves 寻址全局数据块“Global_DB”中结构 "Motor" 内的 
"Valves" 元素。 
访问块和被调用块均不在命名空间内。

myNamespace.Global_DB.Motor.Valves 寻址全局数据块 "Global_DB" 中结构 "Motor" 内的 
"Valves" 元素。 
"Global_DB" 块位于命名空间 "myNamespace" 中。

说明

调用和寻址命名空间中的块

在程序代码中，命名空间中的程序元素使用 IEC 格式进行表示：

• 块名称不使用引号括起。

• 名称空间位于块名称之前，使用点分进行分隔。

有关命名空间格式的详细信息，请参见“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

3.9.4 传递 STRUCT 数据类型的变量

说明

如果元素与形参的数据类型相对应，则也可将 STRUCT 变量的各元素作为实参进行传递。

也可将整个结构作为参数进行传递。如果块中的输入参数为 STRUCT 数据类型，则必须传递

结构相同的 STRUCT 作为实参。即，所有结构元素的名称和数据类型都必须相同。 
如果结构和用户自定义 PLC 数据类型的结构相同，则可相互分配。即，所有结构元素的数据

类型和顺序都必须相同。在嵌套结构中，低层级的结构及其元素的数据类型和顺序也必须相

匹配。 
如果所有结构元素（包括低层级结构）的数据类型和顺序均相同，两个不同的 PLC 数据类型

也可相互分配。PLC 数据类型的名称不必相同。 
用户自定义的 PLC 数据类型和结构不能分配给系统数据类型。

说明

建议采用 PLC 数据类型 (UDT) 的结构。由于 PLC 数据类型 (UDT) 可重复使用并进行统一更改，

从而极大简化了编程过程。

数据类型
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参见

块参数的使用规则 (页 91)

3.10 ARRAY

3.10.1 有关 ARRAY 的基本信息

说明

ARRAY 数据类型的变量表示一个由多个数目固定且数据类型相同元素组成的数据结构。这些

元素可使用除 ARRAY 之外的所有数据类型。

创建 ARRAY 变量时，将在方括号内定义小标的限值，并在关键字“of”之后定义数据类型。

ARRAY 限值可使用整数或全局/局部常量定义的固定值，也可定义为块的形参，或使用 
ARRAY[*] 进行定义。下限值必须小于或等于上限值。一个 ARRAY 多可包含六个维度，各

维度的限值使用逗号进行分隔。

例如，ARRAY 数据类型的一维变量的结构具有以下形式：

ARRAY 的 大限值取决于以下因素：

• ARRAY 元素的数据类型

• 存储区预留（仅适用于优化访问的块中）

更多信息，请参见“无需重新初始化进行块扩展加载的基本信息 (页 9920)”。
• 数据块的 大大小

• CPU 的 大存储空间（更多信息，请参见设备手册）

数据类型
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下表列出了 ARRAY 数据类型的属性：

块属性 格式 ARRAY 限值 数据类型

标准块 ARRAY[下限..上限] of <
数据类型>

[-32768..32767] of <
数据类型>

除 ARRAY 之外的所有

数据类型。

多重实例优化块 [-2147483648..2147
483647] of <数据类型

>

根据所声明的 ARRAY，可使用不同方式定义 ARRAY 的限值。

ARRAY 限值 全局数据块 / 变量表 块接口

使用整数作为 ARRAY 固定限

值

√ √

使用全局常量作为 ARRAY 固
定限值

√ √

使用局部常量作为 ARRAY 固
定限值

- √

使用可变 ARRAY 限值 
ARRAY[*]

- √

ARRAY of 多重实例 - √

有关可定义 ARRAY 或 ARRAY[*] 的块接口区域的更多信息，请参见“块接口中的有效数据类型 
(页 9238)”。

说明

适用于 S7-1500 系列 CPU
对于块属性为“优化块访问”的块，BOOL 数据类型的一个元素需要占用 1 个字节的存储空

间。ARRAY of <数据类型> 时，也同样如此。例如，在优化程序块中的 ARRAY [0..1] of BOOL 
需要占用 2 个字节。

数据类型
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使用整数作为 ARRAY 固定限值

可使用整数作为 ARRAY 的固定限值：

• 一维 ARRAY 的示例

• 三维 ARRAY 的示例：

数据类型
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使用常量作为 ARRAY 固定限值

可使用局部或全局常量作为 ARRAY 的固定限值：

• 一维 ARRAY 的 ARRAY 固定限值，由两个全局用户常量组成

• 一维 ARRAY 的 ARRAY 固定限值，由两个全局用户常量组成

• 二维 ARRAY 的 ARRAY 固定限值，由全局常量和局部常量组成

有关创建常量并用作 ARRAY 限值的更多信息，请参见：

• 在块接口中声明局部变量和局部常量 (页 9245)
• 使用常量的示例 (页 118)

数据类型
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使用整数和全局/局部常量作为 ARRAY 固定限值

以上三种定义方式可组合使用，在一个 ARRAY 中可混合使用整数和全局/局部常量作为 ARRAY 
限值。

使用可变 ARRAY 限值 ARRAY[*]（仅适用于优化访问块中）

在块编程中使用 ARRAY[*]，可灵活应对不同长度的 ARRAY。为此，可将函数或函数块的参

数声明为限值可变的 ARRAY。ARRAY[*] 支持所有编程语言。

在运行过程中，可通过“LOWER_BOUND”和“UPPER_BOUND”指令读取可变限值 ARRAY 的下限

值和上限值。

说明

ARRAY[*] 的可用性

对于固件版本 V4.2 及更高版本的 S7-1200 系列 CPU 以及固件版本 V2.0 及更高版本的 
S7-1500 系列 CPU，ARRAY[*] 可用于优化块中。在函数 (FC) 中，可在所有声明子区域中使

用 ARRAY[*]。在函数块 (FB) 中，ARRAY[*] 只能声明为“InOut”区域中的 in-out 参数。

数据类型
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• 一维 ARRAY 的可变 ARRAY 限值：

• 一维 ARRAY 的可变 ARRAY 限值：

有关 ARRAY[*] 应用的更多信息，请参见

• “传递 ARRAY / ARRAY[*] 数据类型的变量 (页 321)”
• 块接口中的 声明 ARRAY 数据类型的变量 (页 9247)

使用多重实例（仅适用于优化访问块中）

例如，可将多重实例创建为 ARRAY，从而在程序循环过程中使用可变下标对各个多重实例进

行寻址：

有关创建和使用多重实例的更多信息，请参见：

• 多重背景 (页 74)
• 声明多重背景 (页 9253)

数据类型
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
ARRAY 元素的间接寻址 (页 223)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)

3.10.2 ARRAY 变量的结构

简介

使用非优化块时，ARRAY 变量不会在字限值处开始。即，在偶数地址的字节处开始。ARRAY 
变量将使用该存储空间，直到下一个字限值处。

在优化块中，ARRAY 所需的空间与结构中 宽元素所需的空间相同。例如，ARRAY of BYTE 
位于一个字节的限值处，而 ARRAY of LREAL 则位于一个 8 字节的限值处。

一维数组中 ARRAY 变量的结构：

数据类型为 BOOL 的元素从 低有效位处开始。数据类型为 BYTE 和 CHAR 的元素从右侧字

节处开始。各元素按顺序排列。

多维数组中 ARRAY 变量的结构：

数据类型
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在多维数组中，各元素从第一个维度开始，逐行（逐维）存储。在位和字节元素中，新维度

通常从下一个字节处开始。在其它数据类型的元素中，新维度通常从在非优化块中的下一个字

（下一个偶数字节）开始。

在优化块中，每个维度所需的空间大小与第一维度的相同。

3.10.3 寻址 ARRAY 元素

简介

ARRAY 元素是使用固定可变下标进行寻址。ARRAY 变量的元素的处理方式与相同数据类型的

变量相同。

元素的下标在方括号中指定。该下标包含 ARRAY 各维度的一个整数值（固定下标）或一个

变量（可变下标）。

数据类型
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使用固定下标寻址 ARRAY 元素

使用固定下标寻址 ARRAY 元素的具体方式如下所示：

使用可变下标寻址 ARRAY 元素

也通过一个变量对 ARRAY 元素进行寻址，变量的值仅在运行过程计算。该变量可以是采用

绝对地址或符号地址寻址的整型数据类型的全局或局部变量。这种寻址方式也支持多维 
ARRAY 和子数组寻址方式。（<数组名>[i, j, k...]） 
被调用块中的变量发生更改时，不会影响 in/out 参数处作为实参创建并使用可变下标寻址的 
ARRAY 元素。该值将写回与读取时相同的 ARRAY 元素中，并在调用过程中进行传递。

使用下标变量寻址 ARRAY 元素，如下所示：

有关间接寻址 ARRAY 元素的更多信息，请参见：

• ARRAY 元素的间接索引 (页 140)
• 编程建议：ARRAY 元素的间接寻址 (页 223)

数据类型
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ARRAY 访问的错误处理

在运行时访问超出所声明 ARRAY 限值的元素时，将导致访问错误。不同 CPU 系列对超出 
ARRAY 限值的反应各不相同：

• S7-300/400
– CPU 切换为“STOP”模式。

– 为此，可以编写程序执行错误 OB (OB 85) 防止这一状况。 
– 在 SCL 中，还可以启用块属性中的“检查 ARRAY 限值”(Check ARRAY limits) 属性。这

将导致在发生 ARRAY 访问错误时将使能输出 ENO 设置为 FALSE。
• S7-1200

– CPU 将生成诊断缓冲条目，并保持为“RUN”模式。

• S7-1500
– CPU 切换为“STOP”模式。

– 为此，可以编写程序错误 OB (OB 121) 防止这一状况。 
– 也可以通过指令“GET_ERROR：获取本地错误信息”或“GET_ERROR_ID：获取本地错误 

ID”编写本地错误处理方式。

说明

通过 ENO 监视 ARRAY 访问错误

如果在指令执行过程中超出 ARRAY 的限值，则不会将使能输出 ENO 的信号状态设置为 
FALSE。唯一例外是 S7-300/400 系列 CPU 中属性设置为“检查 ARRAY 限值”(Check ARRAY 
limits) 的 SCL 块。

3.10.4 传递 ARRAY / ARRAY[*] 数据类型的变量

传递 ARRAY 数据类型的变量

如果 ARRAY 中各元素的数据类型与形参的数据类型相同，则可将其作为实参进行传递

ARRAY 数据类型的变量可作为参数进行传递。如果块中的输入参数为 ARRAY 数据类型，则

传递 ARRAY 时的结构必须与实参的相同。即，数据类型、维数和域元素的个数都必须相同。 
如果 ARRAY 的结构完全相同，则可相互分配。即，数据类型、维数和数组元素的个数都必

须相同。ARRAY 的名称不必相同。

数据类型

3.10 ARRAY

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 321



传递 ARRAY [*] 数据类型的变量

ARRAY[*] 可用于声明函数或函数块参数中限值可变的 ARRAY。创建块时，可定义 ARRAY 的
限值。之后，在运行过程中调用该数组后之后将对该限值进行传递。

下图显示了使用 ARRAY[*] 数据类型输入参数的两次块调用。在这两次调用中，传递的 ARRAY 
长度不同。
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传递灵活限值 ARRAY 时的应用规则

在本示例中，将创建函数“BlockWithArrayStarIn_FC”，从而可在后期进行调用：

如果维数与数据类型都匹配，则可将 ARRAY[*] 指定给 ARRAY[*]。但在此过程中，不能传递

单个 ARRAY 元素：

1. 声明函数块“BlockCaller_FB”，并调用函数“BlockWithArrayStarIn_FC”：
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如果维数与数据类型匹配，则可将已知限值的 ARRAY 指定给 ARRAY[*]。在此过程中，也可

指定单个的 ARRAY 元素。

1. 声明函数块“BlockCallerFixLimits_FB”，并调用函数“BlockWithArrayStarIn_FC”两次：

可将 ARRAY[*] 指定给 VARIANT。在此过程中，也可指定单个的 ARRAY 元素。

1. 创建函数“BlockWithVariantIn_FC”，从而可在后期调用：

2. 声明函数“BlockWithArrayStarInVariant_FC”，并调用函数“BlockWithVariantIn_FC”：
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ARRAY[*] 不能指定给固定限值的 ARRAY。

说明

ARRAY[*] 类型的块参数由一个实参提供。

参见

块参数的使用规则 (页 91)

3.10.5 有关使用 ARRAY 的示例

3.10.5.1 多维数组的寻址示例

说明

ARRAY 数据类型的变量 多支持 6 维。该规则与一维数组的规则相同。数组维数将写入声

明中的方括号内，并使用逗号进行分隔。在多维数组中，各元素从第一维度开始存储。

下表列出了二维 ARRAY 数据类型的变量声明：

名称 数据类型 值 注释

Betr_Temp ARRAY[1..2, 1..3] of 
INT

1,1,4(0) 数据类型为 ARRAY 的
二维变量包含有 6 个
元素。前两个元素的

值为“1”，其余四个元

素的值为“0”。

下图显示了声明为 ARRAY 数据类型的变量结构：
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访问元素

通过下标，可访问各元素的值。可使用常量或变量作为下标。例如，第一个元素的下标为 
[1,1]，第四个数组元素的下标为 [2,1]。例如，访问第四个元素的值时，需要在程序中声明

“Station[2,1]”。

3.10.5.2 通过 ARRAY[*] 计算两个矢量标积的示例

说明

标积是为两个矢量进行赋值的一种数学运算（标量）。

两个矢量的标积将得到一个标量变量，且定义如下：

这里，∝ 是矢量  和  之间的角度。

标积的计算示例：

在本示例中，结果为数字 22。
在以下编程示例中，可确定如何使用 ARRAY[*] 以及 ARRAY 的灵活边界值计算两个矢量的标

积。此处，函数“ScalarProduct_FC”将用作具体标积的计算模板。

在该编程示例中，需要具有以下对象：

• 两个数据块和和一个 PLC 数据类型 (UDT)，用于管理矢量数据。

• 函数，包含计算标积的程序代码。

数据类型

3.10 ARRAY

对 PLC 进行编程

326 编程和操作手册, 11/2022



• 指令“LOWER_BOUND”和“UPPER_BOUND”，用于读取 ARRAY 的边界。

• 组织块，用于计算标积

操作步骤

在本示例中，使用了多个矢量（即，1 维数组）。当然，其它计算（如，矩阵乘法）可使用

多维数组。

要计算标积，请执行以下操作步骤：

1. 创建 PLC 数据类型 (UDT)“VectorArrays_UDT”：

两个数组“VectorD5Coordinates”和“VectorE13Coordinates”提供计算标积所需的数据。

2. 基于 PLC 数据类型“VectorArrays_UDT”PLC 数据类型创建数据块“VectorArrays1_DB”：
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3. 创建第二个“VectorArrays2_DB”数据块。除“VectorArrays_UDT”PLC 数据类型的矢量外，该数
据块中还包含两个其它矢量：

现已创建了计算标积所需的数据。
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4. 创建函数“ScalarProduct_FC”，作为创建计算标积时计算操作步骤的模板：
块接口：

程序代码：

在第 1 到 4 行中，查询矢量 1 和矢量 2 的 ARRAY 上/下边界。之后，即可确定两个矢量 ARRAY 
的关联数。由于仅当待相乘的两个矢量关联数相等时，才能建立标积，因此需使用第 6 行到第 
9 行。
如果 ARRAY 的上/下边界不同，则函数“ScalarProduct_FC”将生成函数值“-1”并退出程序块 
(RETURN)。
如果 ARRAY 的上/下边界相同，则变量 #Sum 将初始化为值“0”（第 10 行），并执行标积计算
操作（第 11 到 13 行）。

5. 使用事件类“Program cycle”，创建“Main_OB”组织块。在第 4 步中创建的函数
“ScalarProduct_FC”将作为标积计算“Main_OB”中的模板：
块接口：
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程序代码：

结果

将具体的标积计算结果写入变量 #Result1-5 中。

3.11 指针

3.11.1 引用 (S7-1500)

3.11.1.1 有关引用的基本知识 (S7-1500)

说明

引用是一种变量，不含任何值却指向其它变量的存储位置。 
通过引用，可在块外进行变量传递。因此，可直接修改变量的值，而无需创建变量副本。
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对引用进行声明时，需指定被引用变量的数据类型。引用为类型安全。尤其是在需要避免发

生运行系统错误的控制系统中，这种操作方式非常重要。按照 IEC 中规定的限制条件，引用

必须指向临时数据元素，从而进一步提高数据的可靠性。这样就可以避免运行系统发生故障。

为此，需确保引用所指向的数据类型正确且存储空间有效，或为引用赋值 NULL。

在程序中使用引用

要使用引用，要求 S7-1500 系列 CPU 的固件版本为 V2.5 或更高版本。

下图简要描述了引用的使用方式。 
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<Reference> ?= <DB_ANY> #myReference_TO _Object ?= #myDB_ANY; 

#myRefArray : REF_TO Array[0..100] of myType;

#myRefType : REF_TO myType;

#myRefInt : REF_TO INT;

REF (<tag>)

#myRefInt := REF (#myInt);

#myRefType := REF ("myDB".myType);

#myRefArray := REF (#myArray); 

        //myInt and myArray defined in Static

<Reference>^ 

#myInt := #myRefInt^;

#myInt := #myRefType^.elementOfInt;

#myInt := #myRefArray^[#index].elementOfInt;

IF #myRefInt = NULL THEN...;

<Reference> ?= <VARIANT>

IF #myRefInt <> NULL THEN...;

#myRefInt := #yourRefInt;

#myVARIANT := #myReference;

             //myVARIANT defined in Temp

#myReference ?= #myVariant; 

"Callee"(MyRefIn1:= REF("MyDataBlock".MyInt),

              MyRefIn2:= NULL,             

              MyRefOut=> #MyRefWord);

     //MyRefWord defined in Temp

数据类型

3.11 指针

对 PLC 进行编程

332 编程和操作手册, 11/2022



引用与 VARIANT 的不同之处

VARIANT 数据类型的变量与一个指向任意数据类型的其它变量类似。因此，在程序创建时，

无需定义 VARIANT 变量所指向的数据类型。即，在运行过程中无需定义该数据类型。在不

同的程序循环中，一个 VARIANT 变量甚至可以定义不同的数据类型。数据类型 VARIANT 适
用于创建通用程序和间接寻址。但如需要在程序代码中对 VARIANT 变量进行进一步处理，则

需使用特定指令确定当前的数据类型。不能直接读写 VARIANT 变量。而必须使用 VariantGet 
和 VariantPut 等特殊指令进行读写。 
如果使用引用，则在创建程序时需指定该数据类型。因为运行过程中该数据类型无需确认，

因此程序的执行更为高效且结构更为清晰明了。凭借引用，可直接写入或读取被引用的变量，

而无需在程序中增加其它指令。

与 VARIANT 不同，引用只能指向位于优化存储区中的数据。

示例

在以下示例中，显示了各种不同的引用应用。

在该块的接口中，包含一个声明为引用的“myRefInt”变量。

下图显示了该变量在 SCL 中的具体应用：
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3.11.1.2 声明引用 (S7-1500)

说明

引用可在函数或函数块的块接口中声明。为此，可使用以下声明区域：

• FC：Input, Output, Temp, Return
• FB：Temp
• OB：Temp
结构中不支持引用声明。

要进行引用声明，可使用关键字“REF_TO”并指定被引用变量所需的数据类型。但是，无需指

定该引用指向的特定变量：
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引用可指向以下元素：

   

引用的元素 注释

位字符串 可引用 BYTE、WORD、DWORD 和 LWORD。
不支持 BOOL 引用。

整数 可引用整数。

浮点数 可引用浮点数。

字符串 可引用字符串。

不支持针对字符串的长度声明。

IEC 定时器 支持 IEC_TIMER 和 IEC_LTIMER 引用。 
不支持派生数据类型引用，例如 TON。

IEC 计数器 支持 IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER、IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER、
IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER 引用。

不支持派生数据类型引用，例如 CTU。
PLC 数据类型 (UDT) 可引用 PLC 数据类型。

系统数据类型 (SDT)  可引用系统数据类型。
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引用的元素 注释

ARRAY 可引用上文中所列数据类型的 ARRAY。
不支持 ARRAY[*] 引用。

不支持引用中的 ARRAY。
因此，不支持以下声明：

ARRAY of REF_TO <数据类型>
工艺对象 自固件版本 V3.0 起，可以引用“Motion”和“SIMATIC Ident”类别的工艺对象。

不支持引用工艺对象的 ARRAY。
因此，不支持以下声明：

REF_TO ARRAY of <工艺对象>
数据块 仅当数据块的初始数据类型为 PLC 数据类型 (UDT) 或系统数据类型 (SDT) 时，才能引用

整个数据块。 

初始化

在创建一个引用变量时，系统将使用值 NULL 对其进行初始化。即，引用虽然存在，但未指

向任何有效的存储器。如果在运行过程中对 ZERO 引用进行访问，则将输出一个编程错误。

用户无法在块接口中进行初始化。

使用指令“REF ()”，可对引用进行初始化。

另请参见“引用 (页 337)”

保持性

引用不具有保持性，但可以指向保持性数据。

说明

每个块中引用参数的 大数量

块中数据类型为“REF_TO”参数的 大数量取决于各种不同因素。如，块类型、使用结构化数

据类型（ARRAY、PLC 数据类型等）声明的其它参数数量，以及声明的实例数量。

如果超出 大数量，则在编译时将收到一条消息。此时，可将多个参数组合为一个 PLC 数据

类型 (UDT) 或组合为一个全局数据块 (DB)，作为块参数进行传递。

参见

有关引用的基本知识 (页 330)
块接口中的有效数据类型 (页 9238)
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3.11.1.3 引用 (S7-1500)

说明

关键字“REF()”用于指定先前所声明引用将指向的变量。即，通过参数指定待引用的变量。该

变量的数据类型必须与所声明引用的数据类型完全匹配。即，数据类型为“REF_TO Int”的引

用只能指向数据类型为“Int”的变量。系统不会进行数据类型转换。

说明

在块调用过程中将“REF()”作为实参进行传递 
“REF()”可作为实参传递到一个接口引用已声明的被调用块中。 
另请参见“将引用作为块参数进行传递 (页 348)”

规则

以下规则适用于“引用”：

• 引用所指向的数据需位于一个优化存储空间内。 
• 该引用只能指向全局 DB 或静态变量中的数据。

• 该引用不能引用以下数据：

– 临时本地数据

– PLC 变量表中的全局变量

– 块参数

– 常量

– 设置写保护的变量

• 以下规则适用于引用数组： 
– 数组限值、引用维数以及被引用的变量数必须相同。 
– 不能创建对具有动态限制的数组的引用 (Array[*])。
– 必须使用以下语句创建基于 PLC 数据类型的 ARRAY DB 引用：

REF("my_ArrayDB_UDT"."THIS")
REF("my_ArrayDB_UDT"."THIS"[i])

• 无法使用 REF() 引用工艺对象。 
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示例 
以下示例说明了块的接口：接口中可包含多个声明为数据类型“REF_TO”的参数。在声明引用

的过程中，被引用变量只能定义该数据类型，而无法指定该引用将指向的变量。 

在程序代码中，指定所声明的引用参数将指向的特定变量。

SCL 中的示例：

LAD 中的示例：
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STL 中的示例：

数据类型
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参见

有关引用的基本知识 (页 330)
声明引用 (页 334)

3.11.1.4 取消引用 (S7-1500)

说明

要读取或写入一个被引用变量的值，则可使用插入符号“^”。这种访问方式又称为“取消引用”
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示例

以下示例说明了块的接口：该接口中包含一个声明为引用的“myRefInt”参数，以及已初始化

为某个值的一些静态参数：

下图显示了如何通过“REF()”指令将“myRefInt”指定为指向“#a"”，以及如何在 SCL 的计算中使用

“#a"”。

以下示例说明如何使用插入符号读取或写入引用的工艺对象的元素。该接口包含两个引用声

明 "myReferenceSpeedAxis" 和 "myReferencePositioningAxis"：

下图显示了写入和读取访问：
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参见

有关引用的基本知识 (页 330)

3.11.1.5 带有引用的标准指令 (S7-1500)
引用可用作赋值或比较指令的输入/输出参数。 
如果数据类型正确，则可将所有指令中已取消引用的值用作参数。

赋值

引用可相互赋值。此时，将该引用的地址而非值分配给第二个引用。仅引用的数据类型相同

时，引用才能相互赋值，而不进行隐式数据类型转换。

对 PLC 数据类型的引用也必须为同一数据类型。两种 PLC 数据类型具有相同结构还不足以满

足要求。

此外，也可将引用赋值给 VARIANT。此时，必须将 VARIANT 声明为一个临时变量 (Temp)。
以下规则适用于工艺对象引用：

• 两个相同类型的工艺对象可以相互分配。

• 派生类型可以分配给其基本类型。

• 基本类型不能分配给其派生类型。

• 不支持指针分配，例如 VARIANT。

比较

比较指令中支持引用操作。通过与 NULL 进行比较，确定变量是否已指定给一个引用。当程

序流程无法显式确保引用已初始化时，通常建议执行以上操作。

此时，不支持其它比较操作。
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示例

以下示例说明了 SCL 赋值和比较指令中引用的使用方式：

以下示例显示的是在 LAD 中的使用：
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参见

有关引用的基本知识 (页 330)

3.11.1.6 尝试赋值一个引用 (S7-1500)
通过赋值尝试“?=”，可尝试赋值一个引用变量。 
可进行以下赋值尝试：

• 尝试将 VARIANT 分配给一个引用

• 尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用

尝试将 VARIANT 分配给一个引用

引用变量的数据类型在声明时确定，而 VARIANT 变量的数据类型则在运行时确定。引用变

量不支持隐式数据类型转换。因此，可使用赋值尝试，对这两种数据类型进行相互赋值。使

用赋值尝试时，运行过程中将检查所赋值变量的数据类型是否正确。此时，将执行赋值。如

果该指令执行成功，则目标变量中包含一个有效的引用，否则为 NULL。
尝试赋值后，可以检查尝试是否成功，并根据该结果继续处理程序。在 LAD 和 FBD 中，可

以针对检查使用使能输出 ENO。如果赋值尝试成功，ENO 将返回信号状态“1”。这样才能在

程序段中继续执行后续指令。

在 STL 和 SCL 中，可使用指令“IS_NULL”或“NOT_NULL”来检查赋值尝试是否成功等。请参见

以下示例。

以下规则适用于 VARIANT 的赋值尝试。在运行过程中，如果 VARIANT 变量不符合以下规则，

则返回值“NULL”。
• VARIANT 需指向一个优化存储区中的地址。

• VARIANT 不得指向临时存储区中的地址。

• 如需将 VARIANT 指定给一个 ARRAY 引用，则需遵循以下规则：

– VARIANT 变量必须指向一个限值与所声明的引用完全相同的 ARRAY。指向 ARRAY [0..9] 
的 VARIANT 变量与变量 REF_TO ARRAY[1..10] 不匹配。 

– 此外，S7-1500 系列 CPU 固件版本 V2.5 中，还应编译一次用于生成 VARIANT 变量值

的块。 
• VARIANT 不能指定给一个工艺对象的引用。

• 在 SCL 中，赋值尝试无法用于多重赋值运算 (a := b := c;) 中。
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示例

以下示例说明了如何使用引用直接对 VARIANT 变量值进行符号化读写操作。无需再使用

“VariantGet”和“VariantPut”指令复制值。 

VARIANT 变量“variantTelegramData”可传送类型为“Telegram1”和“Telegram2”的数据。  
赋值尝试可用于测试该数据的类型是否为“Telegram1”。在本示例中，如果是，则将值“T”和
“W”赋值给参数“Info1”和“Info2”。
SCL 中的示例：

LAD 中的示例：
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尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用

工艺对象的引用通常指向一个特定的工艺目标，如 REF_TO TO_SpeedAxis。在运行过程中，

如果使用类型为 DB_ANY 的变量分配一个工艺对象，则需检查该工艺对象是否与所声明的引

用相匹配。为此，可使用赋值尝试。使用赋值尝试时，运行过程中将检查该工艺对象是否具

有所声明的类型。此时，将执行赋值。如果执行成功，则目标变量中包含一个有效的引用，

否则为 NULL。
尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用时，遵循以下规则：

• DB_ANY 必须指向优化存储区中的工艺对象。

•  两个相同类型的工艺对象可以相互分配。

• 派生类型可以分配给其基本类型。

• 基本类型不能分配给其派生类型。

有关工艺对象分配尝试的示例，请参见此处：

示例：在程序循环中以迭代方式编辑不同的轴类型 (页 355)

参见

有关引用的基本知识 (页 330)
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3.11.1.7 将引用作为块参数进行传递 (S7-1500)

说明

在函数或函数块调用时，引用也可作为块参数进行传递。

在调用一个块时，如果在块接口处将引用声明为一个形参，则可将引用以“REF()”或“#MyRef”
形式作为实参进行传递。 

规则

将引用作为块参数进行传递时应遵循以下规则：

• “REF()”仅能作为函数输入参数 (Input) 中的实参进行传递。

• “REF()”不能作为实参传递到数据类型为“VARIANT”的块参数中。

• 所传递变量的数据类型必须与所声明的引用数据类型完全匹配。系统不会进行数据类型

转换。

• 派生工艺对象的引用可以传递给基本类型的引用。

• 基本类型的引用不能传递给派生工艺对象的引用。

示例 1
在以下示例中，显示了“Callee”函数的接口。该接口中包含有多个声明为引用的参数：

下图显示了 SCL 中对该块的调用以及所声明引用的参数分配：
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示例 2
以下示例介绍了调用块期间针对传递引用的更多选项：   

以下示例介绍了两种可能的传递方式：

• 从 FB 传递到被调用的 FC：
“FC StationData”中声明了输入参数“refStationData”。 
“FB LineData”在调用期间传递 REF("ReceiveData1") 作为实际参数（"FB LineData" 程
序代码第 2 行）。"ReceiveData1" 为基于 PLC 数据类型 "typeStationData" 的数据块。   

• 从 FC 返回到调用 FB：
在两个块的接口中声明具有相同数据类型的引用（例如："refPoductionData"）。 
在块调用期间，两个引用相互赋值（"FB LineData" 程序代码中的第 3 行）。 
在调用的 "FC StationData"（第 2 行）中初始化该引用，并通过输出参数将其写入调用 FB 
的临时数据。

该示例显示了“通过引用将数据返回到调用块”中的部分编程示例。详细的程序代码，请参见

“另请参见”。
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参见

有关引用的基本知识 (页 330)
取消引用 (页 340)
示例：通过引用将数据返回到调用块 (页 352)

3.11.1.8 示例：使用引用传递不同数据类型的变量 (S7-1500)

任务

在以下应用示例中，制造厂请求数据。根据所请求的数据结构类型，会向设备传送不同的数

据。

数据结构映射到两种不同的 PLC 数据类型。PLC 数据类型“typeTelegram1”包含数据类型

“CHAR”的常规类型，PLC 数据类型“typeTelegram2”包含数据类型“STRING”的零件 ID。这两种 
PLC 数据类型均可生成数据块：
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示例程序

下图说明了使用和不使用 SCL 引用实施任务的两种情况。

由于两个块应该都能够处理不同的消息帧格式，所以它们的输入输出参数 (InOut) 的数据类

型为“VARIANT”，其中消息帧以结构化变量的形式传送。由于创建程序时数据类型为 VARIANT 
的参数未知，因此不能直接访问该参数。因此，在两个示例中均使用“TypeOf”来确定调用时

可用的数据类型。 
在左侧块中，现使用“VariantGet”指令将运行期间的待决变量复制到相应数据类型的临时变

量中，并在其中描述了相应的值。随后使用“VariantPut”指令将该结构复制回“telegram”参数。

复制操作对程序运行具有不利影响，并且耗费内存空间。

在右侧块中，使用引用来解决任务：该接口包含可用于两种可用数据结构的引用参数。根据

当前的待决变量，使用“AssignmentAttempt”对匹配引用进行初始化，且该引用现指向数据

块中的变量内存位置。这些值现在可直接写入数据块中。  
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这样程序代码将更加清晰并更易于维护。由于不需要复制结构化变量，因此程序运行和内存

要求都不会受影响。 

3.11.1.9 示例：通过引用将数据返回到调用块 (S7-1500)

任务

在以下应用示例中，组态一个包含多个站的制造厂。这些站由两个 CPU 控制，它们向控制 
CPU 发送数据。该 CPU 必须分析哪个站存在新数据并执行更高级别的控制任务，例如汇总

所生产的工件数量。 
下图显示了制造厂的结构：
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示例程序中的块

控制 CPU 上的程序结构如下：

• PLC 数据类型“typeStationData” 
站的数据映射到 PLC 数据类型“typeStationData”。PLC 数据类型包含两种较低级别的 PLC 
数据类型：

– "typeGeneralInfo" 
此数据类型中包含站编号。 

– "typeProductionData"
此数据类型中包含站的工件数量。

• DB "ReceiveData"
对于 CPU 之间的通信，"typeStationData" 类型的数据块“ReceiveData”可用于各 CPU。可

将通信数据写入此块。

• "FB LineData" 
该 FB 可对生产线进行完整分析。这包括汇总各站所有单元的计数器等。它也可调用 "FC 
StationData"，还可将从“ReceiveData”DB 接收的数据复制到全局 DB“Station”。

• "FC StationData"
该 FC 可检查是从哪个站接收的新数据，并可将其复制到全局 DB“Station”中的相应 ARRAY 
元素。随后会将 ARRAY 元素作为引用返回到调用“FB LineData”进行进一步处理。

• 全局 DB“Station”
此 DB 包含五个站的站信息。它存储在五个组件的“typeStationData”类型的 ARRAY 中。

示例程序

下图说明了在 SCL 中实施任务的情况：

数据类型

3.11 指针

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 353



“FB LineData”调用“FC StationData”并在被“REF("ReceiveData")”调用时将引用传递到

接收数据块。 
通过取消对所传递的接收数据块的引用，该 FC 可读出站号并将其写入临时变量

“stationNo”。  
将接收数据块中的生产数据复制到全局 DB“Station”中的相应 ARRAY 元素中。

通过 "refProductionData" 输出将此 ARRAY 元素作为引用返回到调用 "FB LineData"。
随后它可以通过取消引用直接访问所传递的 ARRAY 元素，从而更新整条生产线的单元计数器。

参见

将引用作为块参数进行传递 (页 348)
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3.11.1.10 示例：在程序循环中以迭代方式编辑不同的轴类型 (S7-1500)

示例

以下示例显示了如何在 FOR 循环中以迭代方式编辑不同的轴类型。除了“SpeedAxis”类型之

外，还可以在循环中处理派生轴类型，例如：“PositioningAxis”或“SynchronousAxis”轴类型。

1. 创建一个全局数据块并声明一个“DB_ANY”数据类型的 ARRAY。任何工艺对象都可以在运行时
传递给 DB_ANY。

2. 在 SCL 块中，声明“REF_TO TO_SpeedAxis”数据类型的引用。“SpeedAxis”类型的轴以及派生轴
可以在运行时传递给引用。

3. 在 FOR 循环中，首先检查“DB_Axis”中的每个工艺对象，以确定其是否与声明的引用匹配。为
此使用分配尝试。
如果分配尝试成功，则调用 MC_Power 并传递轴。
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参见

尝试赋值一个引用 (页 345)
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3.11.2 VARIANT (S7-1200, S7-1500)

3.11.2.1 有关 VARIANT 的基本信息 (S7-1200, S7-1500)

说明

VARIANT 数据类型的参数是一个指针或引用，可指向各种不同数据类型的变量。VARIANT 指
针无法指向实例，因此不能指向多重实例或多重实例的 ARRAY。VARIANT 指针可以是基本数

据类型（例如，INT 或 REAL）的对象。还可以是 STRING、DTL、STRUCT 类型的 ARRAY、
UDT、UDT 类型的 ARRAY。VARIANT 指针可以识别结构，并指向各个结构元素。VARIANT 数
据类型的操作数不占用背景数据块或工作存储器中的空间。但是，将占用 CPU 上的存储空间。

VARIANT 类型的变量不是一个对象，而是对另一个对象的引用。在函数的块接口中的 
VAR_IN、VAR_IN_OUT 和 VAR_TEMP 部分中，VARIANT 类型的单个元素只能声明为形参。因

此，不能在数据块或函数块的块接口静态部分中声明，例如，因为各元素的大小未知。所引

用对象的大小可以更改。

使用 VARIANT 数据类型时，可为各种数据类型创建通用的标准函数块 (FB) 或函数 (FC)。为此，

可使用所有编程语言中的各种指令。在程序创建过程中，可指定该块可处理数据类型。在此，

可使用 VARIANT 数据类型对各种变量进行互连。之后，再根据这些变量在块中的数据类型

进行响应。调用某个块时，可以将该块的参数连接到任何数据类型的变量。调用某个块时，

除了传递变量的指针外，还会传递变量的类型信息。块代码随后可以根据运行期间传递的变

量类型来执行。

例如，如果函数的块参数为 VARIANT 数据类型，那么整数数据类型的变量可以在程序中的

一个点处传递，而 PLC 数据类型的变量可以在程序中的另一个点处传递。借助 VARIANT 指令，

函数随后可以正确响应这种情况，而不会出错。

说明

如果一个数据块 初的数据类型为用户自定义的数据类型 (UDT)，那么只能指向完整的数据

块。

说明

访问 I/O
只有 S7-1500 模块的 CPU 才能直接读写 I/O 输出或输出中的信号。（<操作数>：P)
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下表列出了 VARIANT 指针的属性：

长度

（字节）

表示法 格式 输入值示例

0 符号 操作数 "TagResult"
数据块名称.操作数名称.元素 "Data_TIA_Portal".StructVariable.

FirstComponent
绝对 操作数 %MW10

数据块编号.操作数 类型长度 P#DB10.DBX10.0 INT 12 1)

NULL 指针 NULL
1) 如果使用前  P#，则只能指向“标准”访问模式的存储区。

数据类型的编码

如果通过 P# 使用绝对寻址，则允许使用以下数据类型：

• BOOL
• BYTE
• CHAR
• WORD
• INT
• DWORD
• DINT
• REAL
• TIME
• S5TIME
• DATE
• TOD
• DT

数据类型
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示例

以下示例说明了 VARIANT 使用 STL 指令“MOVE：移动值”的工作原理：

STL 说明

CALL MOVE // 调用指令。

value_type := VARIANT // 参数 IN 和 OUT 的数据类型

IN := 
"Data_TIA_Portal".StructVariable.FirstCom
ponent

// 从“Data_TIA_Portal”数据块移动操作数

“FirstComponent”中的数据。

OUT := "MotorDB".StructResult.TagResult // 从“MotorDB”数据块传送到“TagResult”操作数中。

参见

间接寻址的基础知识 (页 133)
有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
块访问的基本知识 (页 63)
块调用的原理 (页 69)
VARIANT 指令 (页 361)
访问 I/O 设备 (页 121)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

3.11.2.2 指针在比较过程中的应用 (S7-1200, S7-1500)

S7-1200/1500 CPU 中的指针用例（与 S7-300/400 相比）

下表简要列出了 S7-300/400 系列 CPU（ANY 指针）与 S7-1200/1500 系列 CPU 中指针的各

种应用及解决方案。

在大多数应用中，S7-1200/1500 系列 CPU 无需使用指针。取而代之的是更为简单的语言资

源。

数据类型

3.11 指针

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 359



在程序运行时期间只需确定数据类型时，才建议使用 VARIANT 数据类型进行间接寻址。

ANY 指针的用途 在 TIA Portal 中应用时的建议 (S7-1200/
S7-1500)

使用指令“BLKMOV：块移动”，在程序中移

动任意源和目标数据类型的数据。

在 PLC 数据类型中变量定义。使用指令

“Serialize”和“Deserialize”，移动变量。

初始化 ARRAY 结构 使用指令“FILL_BLK：填充块”，初始化或填

充 ARRAY 结构。

移动 ARRAY 元素 使用指令“MOVE_BLK：块移动”，将一个 
ARRAY 结构中的多个元素内容移到另一个 
ARRAY 结构中。

使用结构化数据，优化存储器和性能 使用块接口中的 InOut 部分优化存储器和性

能。

更新信息，敬请访问“S7-1200/1500 编程指

南 (http://
support.automation.siemens.com/CN/
llisapi.dll?
aktprim=4&lang=zh&referer=%2fCN%2f&f
unc=cslib.csinfo&siteid=csius&groupid=40
00002&extranet=standard&viewreg=CN&
&nodeid4=20229695&objaction=csopen)”
中的《S7-1200/1500 编程指南》

访问 WORD 的各个位/字节 使用“片段访问”

更多信息，请参见“片段访问示例 (http://
support.automation.siemens.com/CN/
llisapi.dll?
aktprim=0&lang=zh&referer=%2fCN%2f&f
unc=cslib.csinfo&siteid=csius&groupid=40
00002&extranet=standard&viewreg=CN&
&nodeid0=29156492&objaction=csopen)”

确定结构或数据块的长度 使用 ARRAY 并读取其长度：使用指令

“CountofElements：获取 ARRAY 元素个

数”。该指令只能与数据类型 VARIANT 结合

使用。

间接寻址 使用 VARIANT 指针，可对仅在运行过程中已

知的数据类型进行间接寻址。使用数据类型 
DB_ANY，可对数据块进行间接访问。
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3.11.2.3 VARIANT 指令 (S7-1200, S7-1500)

VARIANT 指令

TIA Portal 中提供了以下用于处理 VARIANT 的指令：

基本指令

类别 指令 说明

比较器运算 EQ_Type 比较数据类型与变量数据类型是否“相等”

NE_Type 比较数据类型与变量数据类型是否“不相等”

EQ_ElemType 比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“相等”

NE_ElemType 比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“不相等”

IS_NULL EQUALS ZERO 指针查询

NOT_NULL UNEQUALS ZERO 指针查询

IS_ARRAY 检查 ARRAY
TypeOf 检查 VARIANT 变量的数据类型

TypeOfElement
s

检查 VARIANT 变量的元素数据类型

移动操作 MOVE_BLK_VA
RIANT

块移动

VariantGet 读取 VARIANT 变量值

VariantPut 写入 VARIANT 变量值

CountOfEleme
nts

获取 ARRAY 元素个数

转换操作 VARIANT_TO_D
B_ANY

将 VARIANT 转换为 DB_ANY

DB_ANY_TO_V
ARIANT

将 DB_ANY 转换为 VARIANT

说明

MOVE、MOVE_BLK 和 MOVE_BLK_VARIANT 之间的区别

• 可使用“MOVE”指令来复制完整的结构。

• 可使用“MOVE_BLK”指令来移动具有已知数据类型的 ARRAY 的部分。

• 仅在您想要移动其数据类型仅在程序运行时期间已知的 ARRAY 的部分时，才需要使用 
MOVE_BLK_VARIANT 指令。
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可以在信息系统的“基本指令 > 对应编程语言”(Basic instructions > Respective programming 
language) 下找到有关各种指令的其它信息。

也可以在“扩展指令”(Extended instructions) 下找到同样用于处理 VARIANT 数据类型的其它

指令。

参见

有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
使用 VARIANT 数据类型间接寻址 (http://support.automation.siemens.com/CN/llisapi.dll?
aktprim=0&lang=zh&referer=%2fCN%2f&func=cslib.csinfo&siteid=csius&groupid=40000
02&extranet=standard&viewreg=CN&&nodeid0=29156492&objaction=csopen)

3.11.2.4 VARIANT 指令的应用方式 (S7-1200, S7-1500)

简介

在下一章中，您将了解可用于 VARIANT 指令的应用选项。

数据类型

3.11 指针

对 PLC 进行编程

362 编程和操作手册, 11/2022

http://support.automation.siemens.com/CN/llisapi.dll?aktprim=0&lang=zh&referer=%2fCN%2f&func=cslib.csinfo&siteid=csius&groupid=4000002&extranet=standard&viewreg=CN&&nodeid0=29156492&objaction=csopen
http://support.automation.siemens.com/CN/llisapi.dll?aktprim=0&lang=zh&referer=%2fCN%2f&func=cslib.csinfo&siteid=csius&groupid=4000002&extranet=standard&viewreg=CN&&nodeid0=29156492&objaction=csopen
http://support.automation.siemens.com/CN/llisapi.dll?aktprim=0&lang=zh&referer=%2fCN%2f&func=cslib.csinfo&siteid=csius&groupid=4000002&extranet=standard&viewreg=CN&&nodeid0=29156492&objaction=csopen


对 VARIANT 指向的变量的数据类型求值

在下表中，您将看到可使用哪些指令来对 VARIANT 指向的变量的数据类型求值：

函数 指令 说明

确定数据类型 TypeOf()：检查 VARIANT 变量的数据类型

（该指令仅适用于 SCL，且只能与 IF 或 
CASE 指令一起使用。）

可使用该指令将 VARIANT 变量指向的数据类型与

任何其它变量的数据类型进行比较。也可以与 
PLC 数据类型作比较。

TypeOfElements()：扫描 VARIANT 变量 
ARRAY 元素的数据类型

（该指令仅适用于 SCL，且只能与 IF 或 
CASE 指令一起使用。）

可使用该指令将 VARIANT 变量指向的数据类型与

任何其它变量的数据类型进行比较。也可以与 
PLC 数据类型作比较。如果 VARIANT 变量的数据

类型为 ARRAY，则将比较 ARRAY 元素的数据类

型。

EQ_Type：比较数据类型与变量数据类型

是否“相等”

NE_Type：比较数据类型与变量数据类型

是否“不相等”

可使用该指令将 VARIANT 变量指向的数据类型与

任何其它变量的数据类型进行比较。也可以与 
PLC 数据类型作比较。

EQ_ElemType：比较 ARRAY 元素数据类

型与变量数据类型是否“相等”

NE_ElemType：比较 ARRAY 元素数据类

型与变量数据类型是否“不相等”

可使用该指令将 VARIANT 变量指向的数据类型与

任何其它变量的数据类型进行比较。也可以与 
PLC 数据类型作比较。如果 VARIANT 变量的数据

类型为 ARRAY，则将比较 ARRAY 元素的数据类

型。

对 ARRAY 元素求

值

IS_ARRAY：检查 ARRAY 可使用该指令检查 VARIANT 变量指向的数据类型

是否为 ARRAY。
CountOfElements：获取 ARRAY 元素个

数

可使用该指令读出该变量中 VARIANT 变量指向了

多少个 ARRAY 元素。

可以在信息系统的“基本指令 > 对应编程语言”(Basic instructions > Respective programming 
language) 下找到有关各种指令的其它信息。
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读取 VARIANT 指向的数据

为了能够使用数据，您必须在一个中间步骤中将该数据移到变量中，因为无法直接处理该数

据。

指令 说明 示例 结果

VARIANT 指
向

目标数据类型

VariantGet：读取 VARIANT 
变量值

可使用该指令将单个变量的值

移到另一个变量中。这两个变

量的数据类型必须匹配。

UDT_1 UDT_1 已执行该指令。

REAL REAL
DINT DWORD 该指令未执行。

将数据分配给 VARIANT 变量

无法使用该指令来初始化 VARIANT 变量。因此，在将数据返回到变量时必须已经初始化 
VARIANT 变量。请勿使用未初始化的临时 VARIANT 变量。

指令 说明 示例 结果

源数据类型 VARIANT 指
向：

VariantPut：写入 VARIANT 
变量值

可使用该指令将单个变量的值

移到另一个变量中。这两个变

量的数据类型必须匹配。

UDT_1 UDT_1 已执行该指令。

REAL REAL
DINT DWORD 将不执行该指

令，因为数据类

型不同。
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处理动态 ARRAY 结构

对 ARRAY 元素求

值

 

TypeOfElements()：扫描 VARIANT 变量 
ARRAY 元素的数据类型

（该指令仅适用于 SCL，且只能与 IF 或 
CASE 指令一起使用。）

可使用该指令将 VARIANT 变量指向的数据类型与

任何其它变量的数据类型进行比较。也可以与 
PLC 数据类型作比较。如果 VARIANT 变量的数据

类型为 ARRAY，则将比较 ARRAY 元素的数据类

型。

IS_ARRAY：检查 ARRAY 可使用该指令检查 VARIANT 变量指向的数据类型

是否为 ARRAY。
CountOfElements：获取 ARRAY 元素个

数

可使用该指令读出该变量中 VARIANT 变量指向了

多少个 ARRAY 元素。

MOVE_BLK_VARIANT：块移动 可使用该指令移动动态和类型安全（集成类型测

试）ARRAY。可以为源和目标 ARRAY 自由选择限

值。ARRAY 元素的数据类型必须匹配。

说明

MOVE、MOVE_BLK 和 MOVE_BLK_VARIANT 之间的区别

• 可使用“MOVE”指令来复制完整的结构。

• 可使用“MOVE_BLK”指令来移动具有已知数据类型的 ARRAY 的部分。

• 仅在您想要移动其数据类型仅在程序运行时期间已知的 ARRAY 的部分时，才需要使用 
MOVE_BLK_VARIANT 指令。

可以在“移动数据”(Moving data) 编程示例中找到有关使用 MOVE_BLK_VARIANT 指令的其

它信息。

参见

有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
移动数据的示例 (页 368)
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3.11.2.5 初始化 VARIANT (S7-1200, S7-1500)

说明

通过在块调用时为 VARIANT 块参数指定一个特定变量，对 VARIANT 数据类型进行初始化。

这将形成对所传递变量地址的引用。为此，需在块接口中创建一个 VARIANT 数据类型的块

参数。在以下示例中，在 SourceArray 部分中包含两个块参数 DestinationArray 和 InOut。

该示例显示了“移动数据示例”中的部分编程示例。详细的程序代码，请参见“另请参见”。

说明

系统不支持将变量直接传递到 VARIANT 变量中。如，myVARIANT: = #Variable

参见

移动数据的示例 (页 368)
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3.11.2.6 使用 VARIANT 传递和读取各种数据类型 (S7-1200, S7-1500)
该示例显示了“移动数据示例”中的部分编程示例。详细的程序代码，请参见“另请参见”。

说明

VARIANT 作为形参

如果将 VARIANT 声明为一个形参，则未写保护的数据将作为实参进行传递。

传递各种数据类型

在以下示例中，将显示多次调用通用的标准函数时如何使用不同变量对 VARIANT 块参数进

行初始化：

“FC_PartialArrayCopy”函数将调用两次。通过左侧的调用，将 VARIANT 参数 SourceArray 与
“my_struct”数据类型的 ARRAY 互连。通过右侧的调用，将 VARIANT 参数 SourceArray 与 
REAL 数据类型的 ARRAY 互连。

读出并检查数据类型

系统目前支持各种不同的比较指令，可读取变量或元素的数据类型，并将其与其它变量或元

素的数据类型进行比较。

在下图中，将显示如何使用多个比较指令检查 ARRAY 的元素是否具有相同的数据类型：

仅当 ARRAY 元素的数据类型相同时，才执行 MOVE_BLK_VARIANT 指令。

数据类型
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参见

移动数据的示例 (页 368)

3.11.2.7 使用 VARIANT 数据类型的示例 (S7-1200, S7-1500)

移动数据的示例 (S7-1200, S7-1500)

编程示例

在此编程示例中，将移动在生产班次期间为示例收集的数据值以作进一步处理。 收集的数

据放在 ARRAY 中。 通过“MOVE_BLK_VARIANT： 移动块”(Move block) 指令，可以动态或以

类型安全方式移动整个 ARRAY 或个别 ARRAY 元素。 可以为源和目标 ARRAY 自由选择 ARRAY 
限值，这些限值不必匹配。 但是，要移动的数据值的数据类型必须匹配。 该指令在所有编

程语言中都可用。

通过 VARIANT 数据类型，也可以使用已创建的程序代码并通过在块调用中指定不同的源和

目标区域来移动另一个生产班次的数据。

步骤

1. 使用 SCL 编程语言创建函数并将其命名为“FC_PartialArrayCopy”。
2. 按如下方式声明块接口：
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3. 按如下方式创建 SCL 程序代码：
可以找到以下程序代码作为模板。

4. 创建 PLC 数据类型“UDT_MyStruct”：

5. 创建全局数据块“DB_WithArrays”：
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6. 在组织块（例如 OB1）中调用“FC_PartialArrayCopy”函数，并使用 DB_WithArrays 数据块初始
化参数。 输入指定的常量：

7. 也可以使用第三个和第四个 ARRAY（数据类型为 REAL）来代替使用前两个 ARRAY （数据类
型为 UDT_MyStruct）。

结果

在程序周期中调用“FC_PartialArrayCopy”块后，会将从第四个元素开始的两个数据值立即从

“DB_WithArrays”全局数据块的第一个 ARRAY 复制到该数据块的第二个 ARRAY 中。 复制的数

据值将插入到第二个 ARRAY 中（从第四个元素开始）。
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用于复制的 SCL 程序代码：

SCL
IF IS_ARRAY(#SourceArray) AND TypeOfElements(#SourceArray) = 
TypeOfElements(#DestinationArray) THEN
#Error := MOVE_BLK_VARIANT(COUNT := #Count, SRC := #SourceArray, SRC_INDEX := #SourceIndex,
                           DEST => #DestinationArray, DEST_INDEX := #DestinationIndex);
END_IF;
#FC_PartialArrayCopy := #Error;

参见

有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)

编程队列 (FIFO) 的示例 (S7-1200, S7-1500)

编程示例

在以下示例中，您编写了一个环形缓冲区，该缓冲区包含一个 ARRAY，并且根据 FIFO 原理

进行读写。该程序代码有一个读取 VARIANT 指针和一个写入 VARIANT 指针。通过 VARIANT 
指令，可以编写稳定的程序代码并确保可靠地进行复制或删除。

通过 VARIANT 数据类型，程序部分在运行时期间可能会受影响。VARIANT 指针是类型安全

指针，即在运行时期间执行类型测试。对于使用块属性“optimized”创建的块，先前使用 ANY 
指针编写的子函数现在可以使用 VARIANT 指针进行解析。可使用 VARIANT 数据类型将结构

传送到系统函数块。
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步骤

1. 创建 SCL 函数块并将其命名为“FIFOQueue”。
2. 按如下方式声明块接口：

声明 参数 数据类型 注释

Input request BOOL 当“request”参数中检测

到信号上升沿时，将执

行该指令。

mode BOOL 0 = 返回环形缓冲区的第

一个条目。

1 = 条目被写入环形缓冲

区的 后一个位置。

initialValue VARIANT 环形缓冲区的 ARRAY 被
初始化的值。

Output error INT 错误信息

InOut item VARIANT 从环形缓冲区中返回或

写入到环形缓冲区的条

目。

buffer VARIANT 用于环形缓冲区的 
ARRAY。

Static edgeupm BOOL 保存上一次查询的 RLO 
的边沿存储位。

firstItemIndex INT 环形缓冲区中 旧条目

的索引

nextEmptyItemI
ndex

INT 环形缓冲区中下一个空

闲条目的索引

Temp edgeup BOOL 边沿检测的结果

internalError INT 错误信息

newFirstItemInd
ex

INT 可变下标

newNextEmptyIt
emIndex

INT 可变下标

bufferSize UDINT 环形缓冲区中 ARRAY 元
素的数量

3. 在“FIFOQueue”函数块中创建以下程序代码：
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（* 该程序代码部分仅在信号上升沿后执行一次。如果逻辑运算结果的信号状态没有改变，则将

“FIFOQueue”FB 的程序执行将终止。 *）
#edgeup := #request & NOT #edgeupm;
#edgeupm := #request;
IF NOT (#edgeup) THEN
   RETURN;
END_IF;
 
 
// ------验证所有参数输入是否均有效。----

（* 该程序代码部分检查环形缓冲区是否为 ARRAY。如果是的话，将读取 ARRAY 元素的数量。如果不

是 ARRAY，程序执行将在该点终止，并输出错误代码“-10”。*）
IF NOT (IS_ARRAY(#buffer)) THEN
   #error := -10;
   RETURN;
ELSE
   #bufferSize := CountofElements(#buffer);
END_IF;
 
（* 该程序代码部分将检查 ARRAY 元素的数据类型是否匹配条目的数据类型（变量 #项目）。如果数

据类型不匹配，则程序执行将在该点终止，并输出错误代码“-11”。*）
IF NOT (TypeOf(#item) = TypeOfElements(#buffer)) THEN
   #error := -11;
   RETURN;
END_IF;
 
（* 该程序代码部分将检查环形缓冲区的初始值是否匹配条目（变量 #项目）。如果数据类型不匹配，则

程序执行将在该点终止，并输出错误代码“-12”。*）
IF NOT (TypeOf(#item) = TypeOf(#initialValue)) THEN
   #error := -12;
   RETURN;
END_IF;
 
（* 该程序代码部分将检查变量索引是否在 ARRAY 限值之内。如果不是，程序执行将在该点终止，并且

输出错误代码“-20”或“-21”，具体取决于索引。*）
IF (#nextEmptyItemIndex >= #bufferSize) THEN
   #error := -20;
   RETURN;
END_IF;
IF (#firstItemIndex >= #bufferSize) THEN
   #error := -21;
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   RETURN;
END_IF;
 
 
//-----------程序代码执行，具体取决于模式参数-------------
// 指令的执行取决于模式参数的信号状态。

IF #mode = 0 THEN
 
// 如果模式参数的信号状态为“0”，将返回传递的环形缓冲区的第一个条目。

（* 该程序代码部分检查环形缓冲区是否为空。如果是，程序执行将在该点终止，并输出错误代码“-40”。
*）
   IF (#firstItemIndex = -1) THEN
      #error := -40;
      RETURN;
   END_IF;
 
// 该程序代码部分将返回环形缓冲区的第一个条目。

   #internalError := MOVE_BLK_VARIANT(SRC := #buffer,
                                      COUNT := 1,
                                      SRC_INDEX := #firstItemIndex,
                                      DEST_INDEX := 0,
                                      DEST => #item);
 
   IF (#internalError = 0) THEN
（* 该程序代码部分检查环形缓冲区是否包含 ARRAY 元素。如果是，则传递第一个条目，且索引递增 1。
*）
      #internalError := MOVE_BLK_VARIANT(SRC := #initialValue,
                                         COUNT := 1,
                                         SRC_INDEX := 0,
                                         DEST_INDEX := #firstItemIndex,
                                         DEST => #buffer);
 
// 该程序代码部分将计算第一个条目的新索引。

      #newFirstItemIndex := #firstItemIndex +1;
      #newFirstItemIndex := #newFirstItemIndex MOD 
UDINT_TO_INT(#bufferSize);
 
// 该程序部分将检查环形缓冲区是否为空。

      IF (#nextEmptyItemIndex = #newFirstItemIndex) THEN
// 如果环形缓冲区为空，索引将被设置为 0。
         #firstItemIndex := -1;
         #nextEmptyItemIndex := 0;
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      ELSE
// 第一个条目的索引已更改。

         #firstItemIndex := #newFirstItemIndex;
      END_IF;
   END_IF;
ELSE
 
 
// 如果模式参数的信号状态为“1”，条目将写入到传递的环形缓冲区中。

（* 该程序代码部分检查环形缓冲区是否已满。如果是，程序执行将在该点终止，并输出错误代码“-50”。
*）
   IF (#nextEmptyItemIndex = #firstItemIndex) THEN
      #error := -50;
      RETURN;
   END_IF;
 
// 该程序代码部分会将条目写入环形缓冲区中。

   #internalError := MOVE_BLK_VARIANT(SRC := #item,
                                      COUNT := 1,
                                      SRC_INDEX := 0,
                                      DEST_INDEX := #nextEmptyItemIndex,
                                      DEST => #buffer);
 
   IF (#internalError = 0) THEN
// 该程序代码部分会使索引加 1，并计算新的空条目索引。

      #newNextEmptyItemIndex := #nextEmptyItemIndex +1;
      #newNextEmptyItemIndex := #newNextEmptyItemIndex MOD #bufferSize;
      #nextEmptyItemIndex := #newNextEmptyItemIndex;
 
（* 该程序代码部分会检查“#firstItemIndex”变量有哪些索引。如果数字为 -1，环形缓冲区将初始

化，条目将写入到环形缓冲区中。这也正是必须为变量分配“0”的原因所在。*）
      IF (#firstItemIndex = -1) THEN
         #firstItemIndex := 0;
      END_IF;
   END_IF;
END_IF;
 
//-------------------------局部错误处理----------------------------
（* 该程序代码部分将检查是否出现局部错误。如果是，程序执行将在该点终止，并输出错误代码

“-100”。*）
IF (#internalError > 0) THEN
   #error := -100;
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   RETURN;
END_IF;
 
// 如果在程序执行期间没有出错，将输出错误代码“0”。
#error := 0;

结果

在程序中运行 FIFO 队列的位置调用 SCL 函数块。

3.11.3 POINTER (S7-300, S7-400, S7-1500)

说明

POINTER 类型的参数是一个可指向特定变量的指针。它在存储器中占用 6 个字节（48 位），

可能包含以下变量信息：

• 数据块编号或 0（若数据块中没有存储数据）

• CPU 中的存储区

• 变量地址

下图显示了 POINTER 参数类型的结构：
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指针类型

根据相关信息，可以使用 POINTER 参数类型声明以下四种类型的指针：

• 内部区域指针：

内部区域指针存储变量的地址信息。

• 跨区域指针：

跨区域指针存储变量的存储区域和地址信息。

• DB 指针：

使用 DB 指针，可以指向数据块变量。除变量的存储区域和地址信息外，DB 指针中还存

储有数据块号。

• 零指针：

使用零指针，可以指出缺少的值。缺少的值可以表示值不存在，或为未知值。零值表示

缺少值，但仍然是值。

下表显示的是声明各种指针类型的格式：

P#ByteRepresentatio
n

格式 输入值示例 说明

符号 P#Byte.Bit "MyTag" 内部区域指针

P#OperandAreaByte.Bi
t

"MyTag" 跨区域指针

P#Data_block.Data_op
erand

"MyDB"."MyTag" DB 指针

P#零值 - 零指针

绝对 P#Byte.Bit P#20.0 内部区域指针

P#OperandAreaByte.Bi
t

P#M20.0 跨区域指针

P#Data_block.Data_op
erand

P#DB10.DBX20.0 DB 指针

P#零值 P#0.0, ZERO 零指针

前  P#
在块调用中输入不带 P# 前 的实际值，可作为 POINTER 数据类型的形参。然后可自动转换

为 POINTER 格式。
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如果使用前  P#，则只能指向“标准”访问模式的存储区。有关该前 的更多信息和这两

种访问方式的直接比较，请参见：

• 块访问的基本知识 (页 63)
• S7-1200/1500 CPU 中的新功能和编程建议快速纵览 (页 217)
在 STL 编程语言中使用前  P# 时，需注意以下注意事项：

块类型 “优化”访问模式 “标准”访问模式

函数 (FC) 在程序代码中，不能使用带前

 P# 的变量。

在程序代码中，可以使用以下带前  P# 
的变量。

• 在块接口的 InOut 区域中声明变量的

结构变量。

声明基本数据类型的变量不能使用前  
P#。

函数块 (FB) 在程序代码中，不能使用带前

 P# 的变量。

在程序代码中，可以使用以下带前  P# 
的变量。

• 在块接口的 Static、Input 和 Output 
区域声明的变量。

• 在块接口的 InOut 区域中声明的 PLC 
数据类型 (UDT) 变量。

有关结构化和基本数据类型的更多信息，请参见“以副本或者指针形式传送参数 (页 96)”。

存储区

下表列出了 POINTER 参数类型的存储区的十六进制代码：

十六进制代码 存储区 说明

B#16#801) P CPU S7-300/400 的外围设备

16#1 P CPU S7-1500 的外围输入

16#2 P CPU S7-1500 的外围输出

B#16#81 I 输入存储区

B#16#82 Q 输出存储区

B#16#83 M 位存储的存储区

B#16#84 DBX 数据块

B#16#85 DIX 背景数据块

B#16#86 L 本地数据
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十六进制代码 存储区 说明

B#16#87 V 前一个本地数据（调用模块

的本地数据）

B#16#C0
B#16#C1
等

V 前一个本地数据（上级调用

层级中调用模块的本地数据）

1) 这些数据类型只能用于 CPU S7-300/400 上的 POINTER 指针。

参见

间接寻址的基础知识 (页 133)
有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)

3.11.4 ANY (S7-300, S7-400, S7-1500)

说明

ANY 类型的参数指向数据区的起始位置，并指定其长度。ANY 指针使用存储器中的 10 个字

节，可能包含以下信息：

• 数据类型：

数据区元素的数据类型

• 重复系数：

系统区的元素数

• DB 编号：

包含数据区元素声名的数据块。

• 存储区：

CPU 中存储数据区元素的存储区。

• 数据的起始地址（格式为“字节.位”）：

通过 ANY 指针确定的数据区起始位置。

• 零指针：

使用零指针，可以指出缺少的值。缺少的值可以表示值不存在，或为未知值。零值表示

缺少值，但仍然是值。
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说明

指向 STRING 的 ANY 指针

如果在 LAD/FBD/STL 或 SCL 程序段中通过赋值字符串生成一个 ANY 指针，则系统将创建一个 
BYTE 数据类型的 ANY 指针和重复系数 maxstringlen。
如果在 SCL 块中通过赋值字符串生成一个 ANY 指针，则系统将创建一个指向 STRING 的 ANY 
指针。

例如，通过将指针从 SCL 块传送到 LAD 程序段中，或在指针上叠加一个 AT 结构并手动设置

数据类型 STRING，即可创建这种类型的指针。

说明

访问方式

对于 S7-1500 效率 CPU，ANY 指针只能指向“标准”访问模式的存储区。有关该前 的更

多信息和这两种访问方式的直接比较，请参见：

• 块访问的基本知识 (页 63)
• S7-1200/1500 CPU 中的新功能和编程建议快速纵览 (页 217)

在编程语言 SCL 和 STL 中，如果在块参数中设定了一个 ANY 指针，则任意类型的存储器都

可以在块调用时传递。

但是，ANY 指针不能存储有关存储器结构的任何信息。例如，ANY 指针不能保存指向 PLC 数
据类型变量的信息。ANY 指针将其作为 BYTE 类型的 ARRAY。
ANY 数据类型的参数可以被传递到系统函数块 (SFB) 或系统函数 (SFC)。
下图给出了 ANY 指针的结构：

ANY 指针不能指向结构，只能分配给局部变量。
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下表列出了声名 ANY 指针的格式：

表示法 格式 输入值示例 说明

符号 P#DataBlock.Memor
yArea DataAddress 
Type Number

"MyDB".StructTag.Ini
tialComponents

全局 DB11 中从 
DBB20.0 开始带有 
10 个字的区域

P#MemoryArea 
DataAddress Type 
Number

"MyMarkerTag" 以 MB 20.0 开始包含 
4 个字节的区域

"MyTag" 输入 I1.0
P#零值 - 零值

绝对 P#DataBlock.Memor
yArea DataAddress 
Type Number

P#DB11.DBX20.0 
INT 10

全局 DB11 中从 
DBB20.0 开始带有 
10 个字的区域

P#MemoryArea 
DataAddress Type 
Number

P#M20.0 BYTE 10 以 MB 20.0 开始包含 
10 个字节的区域

P#I1.0 BOOL 8 包含来自输入 I1.0 的 
8 个位的范围（指定

的范围长度必须可被 
8 除尽）。

P#零值 P#P0.0 VOID 0, 
NULL 1)

零值

1) 在编程语言 LAD 和 FBD 中，只有 NULL 才是零值的值条目。

数据类型的编码

下表列出了 ANY 指针的数据类型编码。

十六进制代码 数据类型 说明

B#16#00 NIL Null 指针

B#16#011) BOOL 位

B#16#02 BYTE 字节，8 位
B#16#03 CHAR 8 位字符 
B#16#04 WORD 16 位字

B#16#05 INT 16 位整数 
B#16#06 DWORD 32 位字
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十六进制代码 数据类型 说明

B#16#07 DINT 32 位整数

B#16#08 REAL 32 位浮点数

B#16#0B TIME 持续时间

B#16#0C S5TIME 持续时间

B#16#09 DATE 日期

B#16#0A TOD 日期和时间

B#16#0E DT 日期和时间

B#16#13 STRING 字符串

B#16#171) BLOCK_FB 函数块

B#16#181) BLOCK_FC 函数

B#16#191) BLOCK_DB 数据块

B#16#1A1) BLOCK_SDB 系统数据块

B#16#1C1) COUNTER 计数器

B#16#1D1) TIMER 定时器

1) 这些数据类型只能用于 CPU S7-300/400 上的 ANY 指针。

存储区的编码

下表列出了 ANY 指针的存储区编码。

十六进制代码 区域 说明

B#16#801) P I/O
B#16#81 I 输入存储区

B#16#82 Q 输出存储区

B#16#83 M 位存储的存储区

B#16#84 DBX 数据块

B#16#851) DIX 背景数据块

B#16#86 L 本地数据

B#16#87 V 先前的本地数据

1) 这些存储区只能用于 S7-300/400 CPU 上的 ANY 指针。
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参见

间接寻址的基础知识 (页 133)
有效数据类型概述 (页 253)
常量的基本知识 (页 113)
以副本或者指针形式传送参数 (页 96)

3.12 参数类型

3.12.1 参数类型

说明

参数类型是传递给被调用块的形参的数据类型。参数类型还可以是 PLC 数据类型。

下表给出了可用的参数数据类型及其用途：

参数类型 长度（位） 说明

TIMER 16 可用于指定在被调用代码块中所使用的定时器。如果使

用 TIMER 参数类型的形参，则相关的实参必须是定时器。

示例：T1
COUNTER 16 可用于指定在被调用代码块中使用的计数器。如果使用 

COUNTER 参数类型的形参，则相关的实参必须是计数

器。

示例：C10
BLOCK_FC 16 可用于指定在被调用代码块中用作输入的块。

参数的声明决定所要使用的块类型（例如：FB、FC、
DB）。

如果使用 BLOCK 参数类型的形参，则将指定一个块地址

作为实参。

示例：DB3

BLOCK_FB 16
BLOCK_DB 16
BLOCK_SDB 16
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说明

参数类型“Block_DB”传送到一个背景数据块中 
在 LAD 和 FBD 中，不能使用数据类型为“BLOCK_DB”的输入，为某个函数块输入背景数据块。

此时，应使用一个参数实例。

另请参见“参数实例 (页 77)”

参见

有效数据类型概述 (页 253)

3.13 系统数据类型

3.13.1 系统数据类型

说明

系统数据类型 (SDT) 由系统提供并具有预定义的结构。系统数据类型的结构由固定数目的可

具有各种数据类型的元素构成。不能更改系统数据类型的结构。

仅当系统数据类型的类型相同且名称匹配时，才可相互分配。这一规则同样适用于系统生成

的 PLC 数据类型，如 IEC_Timer 等。

系统数据类型只能用于特定指令。下表给出了可用的系统数据类型及其用途：

系统数据类型 长度（字节）说明

IEC_TIMER 16 声明有 PT、ET、IN 和 Q 参数的定时器结构。时间值为 
TIME 数据类型。

例如，此数据类型可用于“TP”、“TOF”、“TON”、
“TONR”、“RT”和“PT”指令。

IEC_LTIMER 32 声明有 PT、ET、IN 和 Q 参数的定时器结构。时间值为 
LTIME 数据类型。

例如，此数据类型可用于“TP”、“TOF”、“TON”、
“TONR”、“RT”和“PT”指令。

IEC_SCOUNTER 3 计数值为 SINT 数据类型的计数器结构。

例如，此数据类型用于“CTU”、“CTD”和“CTUD”指令。
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系统数据类型 长度（字节）说明

IEC_USCOUNTER 3 计数值为 USINT 数据类型的计数器结构。

例如，此数据类型用于“CTU”、“CTD”和“CTUD”指令。

IEC_COUNTER 6 计数值为 INT 数据类型的计数器结构。

例如，此数据类型用于“CTU”、“CTD”和“CTUD”指令。

IEC_UCOUNTER 6 计数值为 UINT 数据类型的计数器结构。

例如，此数据类型用于“CTU”、“CTD”和“CTUD”指令。

IEC_DCOUNTER 12 计数值为 DINT 数据类型的计数器结构。

例如，此数据类型用于“CTU”、“CTD”和“CTUD”指令。

IEC_UDCOUNTER 12 计数值为 UDINT 数据类型的计数器结构。

例如，此数据类型用于“CTU”、“CTD”和“CTUD”指令。

IEC_LCOUNTER 24 计数值为 UDINT 数据类型的计数器结构。

例如，此数据类型用于“CTU”、“CTD”和“CTUD”指令。

IEC_ULCOUNTER 24 计数值为 UINT 数据类型的计数器结构。

例如，此数据类型用于“CTU”、“CTD”和“CTUD”指令。

ERROR_STRUCT 28 编程错误信息或 I/O 访问错误信息的结构。

例如，此数据类型用于“GET_ERROR”指令。

CREF 8 数据类型 ERROR_STRUCT 的组成，在其中保存有关块

地址的信息。

NREF 8 数据类型 ERROR_STRUCT 的组成，在其中保存有关操

作数的信息。

VREF 12 用于存储 VARIANT 指针。

这种数据类型通常用于 S7-1200/1500 Motion Control 
指令中。

SSL_HEADER 4 指定在读取系统状态列表期间保存有关数据记录信息

的数据结构。例如，此数据类型用于“RDSYSST”指令。

CONDITIONS 52 用户自定义的数据结构，定义数据接收的开始和结束

条件。

例如，此数据类型用于“RCV_CFG”指令。 
TADDR_Param 8 指定用来存储那些通过 UDP 实现开放用户通信的连接

说明的数据块结构。

例如，此数据类型用于“TUSEND”和“TURSV”指令。
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系统数据类型 长度（字节）说明

TCON_Param 64 指定用来存储那些通过工业以太网 (PROFINET) 实现开

放用户通信的连接说明的数据块结构。

例如，此数据类型用于“TSEND”和“TRSV”指令。

HSC_Period 12 使用扩展的高速计数器，指定时间段测量的数据块结

构。

此数据类型用于“CTRL_HSC_EXT”指令。

AssocValues 16 定义数据结构。这将定义使用消息来发送哪些关联值。

此数据类型用于“Gen_UsrMsg”指令。

参见

有效数据类型概述 (页 253)

3.14 硬件数据类型

3.14.1 硬件数据类型（派生的数据类型）

说明

硬件数据类型由 CPU 提供。可用硬件数据类型的数目取决于 CPU。
根据硬件配置中设置的模块存储特定硬件数据类型的常量。在用户程序中插入用于控制或激

活已组态模块的指令时，可将这些可用常量用作参数。

下表给出了可用的硬件数据类型及其用途：

数据类型 基本数据类型 说明

REMOTE ANY 用于指定远程 CPU 的地址。

例如，此数据类型可用于“PUT”和“GET”指令。

HW_ANY UINT 任何硬件组件（如模块）的标识。

HW_DEVICE HW_ANY DP 从站/PROFINET IO 设备的标识

HW_DPMASTER HW_INTERFACE DP 主站的标识

HW_DPSLAVE HW_DEVICE DP 从站的标识
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数据类型 基本数据类型 说明

HW_IO HW_ANY CPU 或接口的标识号

该编号在 CPU 或硬件配置接口的属性中自动分

配和存储。

HW_IOSYSTEM HW_ANY PN/IO 系统或 DP 主站系统的标识

HW_SUBMODULE HW_IO 重要硬件组件的标识

HW_MODULE HW_IO 模块标识

HW_INTERFACE HW_SUBMODULE 接口组件的标识

HW_IEPORT HW_SUBMODULE 端口的标识 (PN/IO)
HW_HSC HW_SUBMODULE 高速计数器的标识

例如，此数据类型可用于“CTRL_HSC”和
“CTRL_HSC_EXT”指令。

HW_PWM HW_SUBMODULE 脉冲宽度调制标识

例如，此数据类型用于“CTRL_PWM”指令。

HW_PTO HW_SUBMODULE 脉冲编码器标识

该数据类型用于运动控制。

EVENT_ANY AOM_IDENT 用于标识任意事件

EVENT_ATT EVENT_ANY 用于指定动态分配给 OB 的事件。

例如，此数据类型可用于“ATTACH”和“DETACH”
指令。

EVENT_HWINT EVENT_ATT 用于指定硬件中断事件

OB_ANY INT 用于指定任意组织块。

OB_DELAY OB_ANY 用于指定发生延时中断时调用的组织块。

例如，此数据类型可用于“SRT_DINT”和
“CAN_DINT”指令。

OB_TOD OB_ANY 指定时间中断 OB 的数量。

例如，此数据类型用于“SET_TINT”、
“CAN_TINT”、“ACT_TINT”和“QRY_TINT”指令。

OB_CYCLIC OB_ANY 用于指定发生看门狗中断时调用的组织块。

OB_ATT OB_ANY 用于指定动态分配给事件的组织块。

例如，此数据类型可用于“ATTACH”和“DETACH”
指令。

OB_PCYCLE OB_ANY 用于指定分配给“循环程序”事件类别事件的组

织块。
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数据类型 基本数据类型 说明

OB_HWINT OB_ATT 用于指定发生硬件中断时调用的组织块。

OB_DIAG OB_ANY 用于指定发生诊断中断时调用的组织块。

OB_TIMEERROR OB_ANY 用于指定发生时间错误时调用的组织块。

OB_STARTUP OB_ANY 用于指定发生启动事件时调用的组织块。

PORT HW_SUBMODULE 用于指定通信端口。

该数据类型用于点对点通信。

RTM UINT 用于指定运行小时计数器值。

例如，此数据类型用于“RTM”指令。

PIP UINT 用于创建和连接“同步循环”OB。该数据类型可

用于 SFC 26、27、126 和 127 中。

CONN_ANY WORD 用于指定任意连接。

CONN_PRG CONN_ANY 用于指定通过 UDP 进行开放式通信的连接。

CONN_OUC CONN_ANY 用于指定通过工业以太网 (PROFINET) 进行开放

式通信的连接。

CONN_R_ID DWORD S7 通信块上 R_ID 参数的数据类型。

DB_ANY UINT DB 的标识（名称或编号）

数据类型“DB_ANY”在“Temp”区域中的长度为 0。
DB_WWW DB_ANY 通过 Web 应用生成的 DB 的数量（例如，

“WWW”指令）

数据类型“DB_WWW”在“Temp”区域中的长度为 
0。

DB_DYN DB_ANY 用户程序生成的 DB 编号

C_ALARM C_ALARM CPU S7-400：单通道，带确认， 多 10 个相关

值

报警块 ALARM 不支持该数据类型。

C_ALARM_S DWORD CPU S7-300/400：单通道，带/不带确认， 多 
1 个相关值

该数据类型可用于 ALARM_S、ALARM_SQ、

ALARM_DQ 和 ALARM_D 报警块。

C_ALARM_8 C_ALARM CPU S7-400：8 个通道，带确认，无相关值

报警块 ALARM_8 不支持该数据类型。

数据类型

3.14 硬件数据类型
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388 编程和操作手册, 11/2022



数据类型 基本数据类型 说明

C_ALARM_8P C_ALARM CPU S7-400：8 个通道，带确认，每个通道

多 10 个相关值

报警块 ALARM_8P 不支持该数据类型。

C_AR_SEND C_ALARM CPU S7-400：用于发送归档

报警块 AR_SEND 不支持该数据类型。

C_NOTIFY C_ALARM CPU S7-400：1 个通道，无确认， 多 10 个相

关值

报警块 NOTIFY 不支持该数据类型。

C_NOTIFY_8P C_ALARM CPU S7-400：8 个通道，无确认， 多 10 个相

关值

报警块 NOTIFY_8P 不支持该数据类型。

C_ALARM_SD DWORD 用于记录消息的编号。CPU S7-410H 只能使用

该数据类型。

参见

有效数据类型概述 (页 253)

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

3.15.1 数据类型转换概述 (S7-1500)

简介

如果在一个指令中包含多个操作数，必须确保这些数据类型是兼容的。分配或提供块参数时

也适用。如果操作数不是同一数据类型，则必须进行转换。

可选择两种转换方式：

• 隐式转换

编程语言 LAD、FBD、SCL 和 GRAPH 支持隐式转换。STL 编程语言不支持隐式转换。

• 显式转换

在执行实际指令之前使用显式转换指令。

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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说明

将位字符串转换为 SCL
在表达式中，所有位字符串（BYTE、WORD、DWORD 和 LWORD）都可以处理为相应的无符

号整数（USINT、UINT、UDINT 和 ULINT）。因此，从 DWORD 隐式转换为 REAL 的操作过

程与从 UDINT 转换为 REAL 的相同。

说明

转换 REF()
不支持 REF() 的数据类型转换。所传递变量的数据类型必须与目标数据类型完全匹配。

隐式转换

如果操作数的数据类型是兼容的，则自动执行隐式转换。可以根据设定的严格或较宽松的条

件来进行兼容性测试：

• 进行 IEC 检查（默认设置）：

如果设置了 IEC 检查，则应用以下规则：

– 无法将 BOOL 隐式转换为其它数据类型。

– 只能隐式转换数据类型 REAL、BYTE、WORD、DWORD、DINT、INT、SINT、UDINT、
UINT、USINT、TIME、LDT、DTL、DT、TOD、WCHAR 和 CHAR。

– 源数据类型的位长度不能超过目标数据类型的位长度。例如，无法为预计为 BYTE 数
据类型的参数指定 WORD 数据类型的操作数。

• 不进行 IEC 检查

如果没有设置 IEC 检查，则应用以下规则：

– 无法将 BOOL 隐式转换为其它数据类型。

– 只能隐式转换数据类型 REAL、LREAL、BYTE、WORD、DWORD、LWORD、SINT、
INT、DINT、LINT、USINT、UINT、UDINT、ULINT、TIME、LTIME、S5TIME、LDT、
DTL、TOD、LTOD、DATE、STRING、WSTRING、WCHAR 和 CHAR。

– 源数据类型的位长度不能超过目标数据类型的位长度。例如，无法为预计为 WORD 数
据类型的参数指定 DWORD 数据类型的操作数。

– 在输入输出参数 (InOut) 处输入的操作数位长度必须与为该参数设定的位长度相同。

说明

隐式转换，不进行 IEC 检查

程序编辑器将使用灰色三角标记已隐式转换的操作数。深灰色三角表示可以进行隐式

转换，而不会降低准确度。例如，在将 INT 数据类型转换为 DINT 时。浅灰色三角表

示可以进行隐式转换，但是运行期间可能会出错。例如，如果在将数据类型 LINT 转换

为 DINT 时出现上溢，使能输出 ENO 将被设置为“0”。

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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有关 IEC 检查和隐式转换设置的详细信息，请参见“另请参见”。

显式转换

如果因操作数不兼容而不能进行隐式转换，则可以执行显式转换。可以通过使用“指令”任

务卡中的转换指令来执行显示转换或者可以在程序中手动插入该转换。可以在“另请参见”

下找到有关显式转换的更多信息。

在使能输出 ENO 上将显示所有溢出。例如，如果源数据类型的值大于目标数据类型的值，则

会发生溢出。

说明

位模式的移位

如果显式转换中包含位模式移位，则不置位使能输出 ENO。

可以在“另请参见”下找到有关显式转换的更多信息。

下图所示为一个必须执行显式数据类型转换的示例：

“Block”函数块的输入参数“IN_INT”要求使用 INT 数据类型的变量。因此，需要先将“IN_DINT”
变量的值从 DINT 转换为 INT。如果“IN_DINT”变量的值在 INT 数据类型值的允许范围内，则

执行转换。否则将报告发生溢出。然而，即使发生溢出也将进行转换，但值会被截断同时将 
ENO 使能输出置位为“0”。

参见

隐式转换 (页 392)
显式转换 (页 475)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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3.15.2 隐式转换 (S7-1500)

3.15.2.1 激活或取消激活 IEC 检查 (S7-1500)
该操作数的数据类型用于检查兼容性。可设置较多或较少的条件进行兼容性测试。如果激活

“IEC 检查”(IEC check)，则系统将应用较严格条件。 
可以为项目的所有新块或个别块统一设置 IEC 检查。

为新块设置 IEC 检查

要为项目中的所有新块设置 IEC 检查，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“PLC 编程 > 常规”(PLC programming > General) 组。

3. 在“新块的默认设置”(Default settings for new blocks) 组中，选中或取消选中“IEC 检查”(IEC 
Check) 复选框。
将为程序中的所有新块启用或禁用 IEC 检查。

为某个块设置 IEC 检查

要为某个块设置 IEC 检查，请按以下步骤操作：

1. 打开块。

2. 在巡视窗口中打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 在区域导航中选择“常规”组。

4. 选中或清除“IEC 检查”(IEC Check) 复选框。
启用或禁用此块的 IEC 检查。设置与项目存储在一起。

3.15.2.2 二进制数字 (S7-1500)

BOOL 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

无法隐式转换 BOOL 数据类型。

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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参见

BOOL（位） (页 258)
数据类型转换概述 (页 389)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
BOOL 显式转换 (页 475)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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位字符串 (S7-1500)

BYTE 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 BYTE 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

394 编程和操作手册, 11/2022



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

BYTE BOOL - - 不能进行隐式转换

WORD X X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

DWORD X X
LWORD X X
SINT - X
USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
LINT - X
ULINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X
√： 可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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参见

BYTE (页 259)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
BYTE 显式转换 (页 478)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

396 编程和操作手册, 11/2022



WORD 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 WORD 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 397



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

WORD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 将低字节传递给目标数据类型，忽略高字节。

DWORD X X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

LWORD X X
SINT - X 将低字节传递给目标数据类型，忽略高字节。

USINT - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
LINT - X
ULINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
S5TIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

LDT - - 不能进行隐式转换

DTL - -
DT - -
DATE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

TOD - - 不能进行隐式转换

LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X
√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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参见

WORD (页 261)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
WORD 显式转换 (页 481)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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DWORD 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 DWORD 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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400 编程和操作手册, 11/2022



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

DWORD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 将右边字节传递给目标数据类型，忽略左边字节。

WORD - X
LWORD X X
SINT - X
USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

UDINT - X
LINT - X
ULINT - X
REAL - X 将值转换为目标数据类型格式。 （例如：数值“-1”转换为

数值“-1.0”。）

LREAL - - 不能进行隐式转换

TIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

LTIME - - 不能进行隐式转换

S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

LTOD - - 不能进行隐式转换

STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X
√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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参见

DWORD (页 262)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
DWORD 显式转换 (页 485)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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LWORD 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 LWORD 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

LWORD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 将右边字节传递给目标数据类型，忽略左边字节。

WORD - X
DWORD - X
SINT - X
USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
LINT - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

ULINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - X 将值转换为目标数据类型格式。 （例如：数值“-1”转换为

数值“-1.0”。）

TIME - - 不能进行隐式转换

LTIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

S5TIME - - 不能进行隐式转换

LDT - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

DTL - - 不能进行隐式转换

DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

STRING - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X
√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
LWORD (页 264)
LWORD 显式转换 (页 490)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 405



3.15.2.3 整数 (S7-1500)

SINT 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 SINT 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

SINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 其
余位为 0。WORD - X

DWORD - X
LWORD - X
USINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

SINT #-1 转换为 INT #-1，不填充“0”。）INT X X
UINT - X
DINT X X
UDINT - X
LINT X X
ULINT - X
REAL X X 将值转换为目标数据类型格式。 （例如：数值“-1”转换为

数值“-1.0”。）LREAL X X
TIME - - 不能进行隐式转换

LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X
√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
SINT（8 位整数） (页 266)
SINT 显式转换 (页 495)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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USINT 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 USINT 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 409



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

USINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 其
余位为 0。WORD - X

DWORD - X
LWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

USINT #10 转换为 DINT #10 或者从 USINT #128 转换为 
SINT #-128）

INT X X
UINT X X
DINT X X
UDINT X X
LINT X X
ULINT X X
REAL X X 将值转换为目标数据类型格式。（例如：数值“-1”转换为

数值“-1.0”。）LREAL X X
TIME - - 不能进行隐式转换

LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X
√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
USINT（8 位整数） (页 268)
USINT 显式转换 (页 499)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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INT 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 INT 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

412 编程和操作手册, 11/2022



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

INT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WORD - X
DWORD - X
LWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

INT #-1 转换为 SINT #-1 或者从 INT #-32 767 转换为 UINT 
#32 769）

USINT - X
UINT - X
DINT X X
UDINT - X
LINT X X
ULINT - X
REAL X X 将值转换为目标数据类型格式。（例如：数值“-1”转换为

数值“-1.0”。）LREAL X X
TIME - - 不能进行隐式转换

LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

TOD - - 不能进行隐式转换

LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X
√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
INT（16 位整数） (页 269)
INT 显式转换 (页 503)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

414 编程和操作手册, 11/2022



UINT 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 UINT 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

UINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WORD - X
DWORD - X
LWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

UINT #100 转换为 DINT #100 或者从 UINT #60 000 转换

为 INT #-5536）
USINT - X
INT - X
DINT X X
UDINT X X
LINT X X
ULINT X X
REAL X X 将值转换为目标数据类型格式。（例如：数值“-1”转换为

数值“-1.0”。）LREAL X X
TIME - - 不能进行隐式转换

LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

TOD - - 不能进行隐式转换

LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X
√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
UINT（16 位整数） (页 270)
UINT 显式转换 (页 507)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 417



DINT 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 DINT 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

DINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WORD - X
DWORD - X
LWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

DINT #-1 转换为 SINT #-1 或者从 DINT #-1 转换为 USINT 
#255）

USINT - X
INT - X
UINT - X
UDINT - X
LINT X X
ULINT - X
REAL - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

DINT #-1 转换为 REAL #-1.0 在准确度上略有损失，因为

绝对值大于 8 388 608）
LREAL X X 将值转换为目标数据类型格式。（例如：数值“-1”转换为

数值“-1.0”。）

TIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

LTIME - - 不能进行隐式转换

S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

LTOD - - 不能进行隐式转换

STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

√：可以转换

-: 不可转换

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
DINT（32 位整数） (页 271)
DINT 显式转换 (页 511)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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UDINT 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 UDINT 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

UDINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WORD - X
DWORD - X
LWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

DINT #-1 转换为 SINT #-1 或者从 DINT #-1 转换为 USINT 
#255）

USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
LINT X X
ULINT X X
REAL - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

DINT #-1 转换为 REAL #-1.0 在准确度上略有损失，因为

绝对值大于 8 388 608）
LREAL X X 将值转换为目标数据类型格式。（例如：数值“-1”转换为

数值“-1.0”。）

TIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

LTIME - - 不能进行隐式转换

S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

LTOD - - 不能进行隐式转换

STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

√：可以转换

-: 不可转换

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
UDINT（32 位整数） (页 273)
UDINT 显式转换 (页 515)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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LINT 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 LINT 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

LINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WORD - X
DWORD - X
LWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

LINT #-1 转换为 SINT #-1 或者从 LINT #-1 转换为 USINT 
#255）

USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
ULINT - X
REAL - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

LINT #-1 转换为 REAL #-1.0，在准确度上略有损失，因为

绝对值大于 8 388 608）
LREAL - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

LINT #-1 转换为 REAL #-1.0，在准确度上略有损失，因为

绝对值大于 9,007,199,254,740,992）
TIME - - 不能进行隐式转换

LTIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 
（持续时间单位：毫微秒）

S5TIME - - 不能进行隐式转换

LDT - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 
（从 1970 年 1 月 1 日开始的毫微秒数）

DTL - - 不能进行隐式转换

DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

STRING - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X
√：可以转换

-: 不可转换

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
LINT（64 位整数） (页 274)
LINT 显式转换 (页 519)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ULINT 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 ULINT 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

ULINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WORD - X
DWORD - X
LWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

ULINT #-1 转换为 SINT #-1 或者从 ULINT #-1 转换为 
USINT #255）

USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
LINT - X
REAL - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

LINT #-1 转换为 REAL #-1.0，在准确度上略有损失，因为

绝对值大于 8 388 608）
LREAL - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

LINT #-1 转换为 REAL #-1.0，在准确度上略有损失，因为

绝对值大于 9,007,199,254,740,992）
TIME - - 不能进行隐式转换

LTIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 
（持续时间单位：毫微秒）

S5TIME - - 不能进行隐式转换

LDT - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 
（从 1970 年 1 月 1 日开始的毫微秒数）

DTL - - 不能进行隐式转换

DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

STRING - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

428 编程和操作手册, 11/2022



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

WCHAR - X
√： 可以转换

-: 不可转换

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
ULINT（64 位整数） (页 275)
ULINT 显式转换 (页 523)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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3.15.2.4 浮点数 (S7-1500)

REAL 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 REAL 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

REAL BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

LWORD - - 不能进行隐式转换

SINT - X 源值的位模式四舍五入并转换和传递给目标数据类型。 
（例如，四舍五入并转换 
REAL #2.5 -> INT #2，
或者负数 REAL #-2.5 -> INT #-2 -> USINT #254。
溢出时余数确定 REAL #305.5 -> INT #306 -> USINT #50）

USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
LINT - X
ULINT - X
LREAL X X 数值传递给目标数据类型。

TIME - - 不能进行隐式转换

LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
REAL (页 278)
REAL 显式转换 (页 527)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

432 编程和操作手册, 11/2022



LREAL 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 LREAL 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

LREAL BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

SINT - X 源值的位模式四舍五入并转换和传递给目标数据类型。 
（例如，四舍五入并转换 
LREAL #2.5 -> INT #2，
或者负数 LREAL #-2.5 -> INT #-2 -> USINT #254。
溢出时余数确定 LREAL #305.5 -> INT #306 -> USINT #50）

USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
LINT - X
ULINT - X
REAL - X 数值传递给目标数据类型。

TIME - - 不能进行隐式转换

LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
LREAL (页 279)
LREAL 显式转换 (页 530)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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3.15.2.5 定时器 (S7-1500)

S5TIME 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 S5TIME 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

S5TIME BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为持

续时间（毫秒）。

DWORD - - 不能进行隐式转换

LWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - -
ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
S5TIME（持续时间） (页 282)
S5TIME 显式转换 (页 533)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TIME 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 TIME 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

TIME BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为持

续时间（毫秒）。

LWORD - - 不能进行隐式转换

SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为持

续时间（毫秒）。UDINT - X
LINT - - 不能进行隐式转换

ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
S5TIME - -
LTIME X X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为持

续时间（毫秒）。 (1 ms = 1 000 000 ns)
LDT - - 不能进行隐式转换

DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - X 如果源值在 0 s 到 84599.999 s 之间，源值位模式原样传

递给目标数据类型。 （单位为毫微秒）否则目标值保持

不变。 转换结果为自半夜零点起的时间。

LTOD - - 不能进行隐式转换

STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

440 编程和操作手册, 11/2022



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

WCHAR - -
√：可以转换

-: 不可转换

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
TIME（IEC 时间） (页 283)
TIME 显式转换 (页 536)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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LTIME 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 LTIME 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

442 编程和操作手册, 11/2022



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

LTIME BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为持

续时间（毫秒）。

SINT - - 不能进行隐式转换

USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为持

续时间（毫秒）。ULINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
S5TIME - -
TIME - X 如果源值超出目标数据类型的值范围，则目标值保持不

变。 （0.123456789 s 变为 0.123 s）
LDT - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为从 

1970 年 1 月 1 日开始的毫微秒时间数。

DTL - - 不能进行隐式转换

DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为从 

1970 年 1 月 1 日开始的毫微秒时间数。

STRING - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -
CHAR - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

WCHAR - -
√：可以转换

-: 不可转换

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
LTIME（IEC 时间） (页 284)
LTIME 显式转换 (页 539)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

444 编程和操作手册, 11/2022



3.15.2.6 日期和时间 (S7-1500)

DT 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 DT 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 445



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

DT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - -
ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT X X 源值原样传递到目标数据类型。 （12/24/2012 14:30 仍

然是 12/24/2012 14:30）DTL X X
DATE - - 不能进行隐式转换

TOD - -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

446 编程和操作手册, 11/2022



参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
DATE_AND_TIME（日期和日时钟）  (页 287)
DT 显式转换 (页 542)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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LDT 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 LDT 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

LDT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 

（从 1970 年 1 月 1 日开始的毫微秒数）

SINT - - 不能进行隐式转换

USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 

（从 1970 年 1 月 1 日开始的毫微秒数）ULINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
TIME - -
LTIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 

（从 1970 年 1 月 1 日开始的毫微秒数）

S5TIME - - 不能进行隐式转换

DT - X 源值的位模式转换到目标数据类型时准确度略有损失。 
（12/24/2012 12:34:56.123456789 变为 12/24/2012 
12:34:56.123）

DTL X X 源值原样传递到目标数据类型。 （12/24/2012 14:30 仍
然是 12/24/2012 14:30）

DATE - - 不能进行隐式转换

TOD - -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

WCHAR - -
√：可以转换

-: 不可转换

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
LDT 显式转换 (页 545)
LDT (DATE_AND_LTIME)  (页 289)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

450 编程和操作手册, 11/2022



DTL 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 DTL 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

DTL BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - -
ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT X X 源值原样传递到目标数据类型。 （12/24/2012 14:30 仍

然是 12/24/2012 14:30）
DT - X 源值的位模式转换到目标数据类型时准确度略有损失。 

（12/24/2012 12:34:56.123456789 变为 12/24/2012 
12:34:56.123）

DATE - - 不能进行隐式转换

TOD - -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

452 编程和操作手册, 11/2022



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

√：可以转换

-: 不可转换

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
DTL (页 289)
DTL 显式转换 (页 548)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DATE 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 DATE 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

DATE BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为从 

1990 年 1 月 1 日开始到现在的天数。

DWORD - - 不能进行隐式转换

LWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为从 

1990 年 1 月 1 日开始到现在的天数。UINT - X
DINT - - 不能进行隐式转换

 UDINT - -
LINT - -
ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DT - -
DTL - -
TOD - -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
DATE (页 285)
DATE 显式转换 (页 551)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

456 编程和操作手册, 11/2022



TOD 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 TOD 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

TOD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为自

当天凌晨 (0:00) 起计算的时间（毫秒）。

LWORD - - 不能进行隐式转换

SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为自

当天凌晨 (0:00) 起计算的时间（毫秒）。UDINT - X
LINT - - 不能进行隐式转换

ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为自

当天凌晨 (0:00) 起计算的时间（毫秒）。

LTIME - - 不能进行隐式转换

S5TIME - -
LDT - -
DT - -
DTL - -
DATE - -
LTOD X X 源值原样传递到目标数据类型。 （12:34:56.123 变为 

12:34:56.123000000）
STRING - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

√：可以转换

-: 不可转换

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
TIME_OF_DAY (TOD) (页 286)
TOD 显式转换 (页 554)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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LTOD 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 LTOD 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

LTOD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为自

当天零点 (0:00 hrs) 起计算的时间（毫微秒）。

SINT - - 不能进行隐式转换

USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为自

当天零点 (0:00 hrs) 起计算的时间（毫微秒）。ULINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
TIME - -
LTIME - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为自

当天零点 (0:00 hrs) 起计算的时间（毫微秒）。

S5TIME - - 不能进行隐式转换

LDT - -
DT - -
DTL - -
DATE - -
TOD - X 源值四舍五入后传递到目标数据类型。 

（12:34:56.123456789 变为 12:34:56.123）
STRING - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

√：可以转换

-: 不可转换

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
LTOD 显式转换 (页 557)
LTOD (LTIME_OF_DAY) (页 286)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

462 编程和操作手册, 11/2022



3.15.2.7 String (S7-1500)

CHAR 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 CHAR 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

CHAR BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 其
余位从左边开始填充 0。WORD - X

DWORD - X
LWORD - X
SINT - X
USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
LINT - X
ULINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - -
WCHAR - -
STRING X X 该 STRING 长度变短为 1 并包含该字符。

WSTRING - - 不能进行隐式转换

√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

464 编程和操作手册, 11/2022



参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
CHAR (页 291)
CHAR 显式转换 (页 560)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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WCHAR 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 WCHAR 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

WCHAR BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 其
余位从左边开始填充 0。WORD - X

DWORD - X
LWORD - X
SINT - X
USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
LINT - X
ULINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - -
CHAR - -
STRING - -
WSTRING X X 该 WSTRING 长度变短为 1 并包含该字符。

√： 可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
WCHAR (页 291)
WCHAR 显式转换 (页 563)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

468 编程和操作手册, 11/2022



STRING 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 STRING 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

STRING BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - -
ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - -
CHAR - X 如果该 STRING 包含一个或多个字符则返回首字符。 否则

返回的字符为代码 $00。
WCHAR - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -
√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

470 编程和操作手册, 11/2022



参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
STRING (页 292)
STRING 显式转换 (页 566)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 471



WSTRING 隐式转换 (S7-1500)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 WSTRING 隐式转换的选项：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

472 编程和操作手册, 11/2022



源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

WSTRIN
G

BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - -
ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DTL - -
DT - -
DATE - -
TOD - -
LTOD - -
CHAR - -  
WCHAR - X 如果该 WSTRING 包含一个或多个字符，则返回 WSTRING 

的首字符。 否则返回的字符为代码 $0000。
STRING - - 不能进行隐式转换

√：可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 392)
数据类型转换概述 (页 389)
WSTRING (页 296)
WSTRING 显式转换 (页 569)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

474 编程和操作手册, 11/2022



3.15.3 显式转换 (S7-1500)

3.15.3.1 二进制数字 (S7-1500)

BOOL 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 BOOL 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

BOOL BYTE X 仅置位目标数据类型的 LSB（
低有效位）。 使能输出 ENO 始
终为“1”。

BOOL_TO_BYTE
WORD X BOOL_TO_WORD
DWORD X BOOL_TO_DWORD
LWORD X BOOL_TO_LWORD
SINT X BOOL_TO_SINT
USINT X BOOL_TO_USINT
INT X BOOL_TO_INT
UINT X BOOL_TO_UINT
DINT X BOOL_TO_DINT
UDINT X BOOL_TO_UDINT
LINT X BOOL_TO_LINT
ULINT X BOOL_TO_ULINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
TIME - -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DT - -
DTL - -
TOD - -
LTOD - -
DATE - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

- : 不可转换

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

数据类型转换概述 (页 389)
BOOL 隐式转换 (页 392)
BOOL（位） (页 258)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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位字符串 (S7-1500)

BYTE 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 BYTE 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

BYTE1) BOOL X 可能出现以下情况：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”且使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型

也为“1”且使能输出 ENO 为
“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 
不相同，则目标数据类型将

根据 LSB 进行设置且使能输

出 ENO 为“0”。

BYTE_TO_BOOL

WORD1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

BYTE_TO_WORD
DWORD1) X BYTE_TO_DWORD
LWORD1) X BYTE_TO_LWORD
SINT X BYTE_TO_SINT
USINT X BYTE_TO_USINT
INT X BYTE_TO_INT
UINT X BYTE_TO_UINT
DINT X BYTE_TO_DINT
UDINT X BYTE_TO_UDINT
LINT X BYTE_TO_LINT
ULINT X BYTE_TO_ULINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
TIME X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

BYTE_TO_TIME
LTIME X BYTE_TO_LTIME
S5TIME - 不能进行显式转换 -
LDT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

BYTE_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

BYTE_TO_TOD
LTOD X BYTE_TO_LTOD
DATE X BYTE_TO_DATE
STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

BYTE_TO_CHAR
WCHAR X BYTE_TO_WCHAR

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）将解释为位长度相同的无符号整数。 数据类型 BYTE 将解释为 
USINT，WORD 将解释为 UINT，DWORD 将解释为 UDINT，同时 LWORD 将解释为 ULINT。

参见

数据类型转换概述 (页 389)
BYTE 隐式转换 (页 394)
BYTE (页 259)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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WORD 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 WORD 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

WORD1) BOOL X 可能出现以下情况：

• 如果源为“0”，则目标数据类型也为

“0”且使能输出 ENO 为“1”。
• 如果只有源值的 低有效位 LSB 为

“1”，则目标数据类型也为“1”且使能

输出 ENO 为“1”。
• 如果源值中的其它位与 LSB 不相同，

则目标数据类型将根据 LSB 进行设置

且使能输出 ENO 为“0”。

WORD_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给

目标数据类型。

WORD_TO_BYTE
DWORD1) X WORD_TO_DWORD
LWORD1) X WORD_TO_LWORD
SINT X ENO = TRUE

#sint1 := WORD_TO_SINT(16#FFFF); // 
-1 至
#sint1 := WORD_TO_SINT(16#FF80); // 
-128
#sint1 := WORD_TO_SINT(16#0); // 0 
至

#sint1 := 
WORD_TO_SINT(16#007F); // 127
 
ENO = FALSE
#sint1 := WORD_TO_SINT(16#FF7F); // 
-129 至
#sint1 := 
WORD_TO_SINT(16#8000); // -32768
#sint1 := 
WORD_TO_SINT(16#0080); // 128 至
#sint1 := WORD_TO_SINT(16#7FFF); // 
32767

WORD_TO_SINT

USINT X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给

目标数据类型。

WORD_TO_USINT
INT X WORD_TO_INT
UINT X WORD_TO_UINT
DINT X WORD_TO_DINT

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

UDINT X WORD_TO_UDINT
LINT X WORD_TO_LINT
ULINT X WORD_TO_ULINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
TIME X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给

目标数据类型。

WORD_TO_TIME
LTIME X WORD_TO_LTIME
S5TIME X WORD_TO_S5TIME
LDT X WORD_TO_LDT
DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给

目标数据类型。

WORD_TO_TOD
LTOD X WORD_TO_LTOD
DATE X WORD_TO_DATE
STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给

目标数据类型。

WORD_TO_CHAR
WCHAR X WORD_TO_WCHAR

WORD_
BCD16

INT X 待转换值的数据类型为 WORD，而且是

一个介于 -999 到 +999 之间的 BCD 编码

值。转换结果为 INT 类型的整数（以二

进制格式表示）。 发生实数转换。 如果

位模式包括一个无效的四位二进制值，

不会触发同步错误，仅会将状态位 OV 
置位。

WORD_BCD16_TO_INT

BCD16 INT X BCD16_TO_INT

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）将解释为位长度相同的无符号整数。数据类型 BYTE 将解释为 
USINT，WORD 将解释为 UINT，DWORD 将解释为 UDINT，同时 LWORD 将解释为 ULINT。

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

WORD 隐式转换 (页 397)
数据类型转换概述 (页 389)
WORD (页 261)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DWORD 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 DWORD 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DWORD1) BOOL X 可能出现以下情况：

• 如果源为“0”，则目标数据类型也为“0”且使

能输出 ENO 为“1”。
• 如果只有源值的 低有效位 LSB 为“1”，则

目标数据类型也为“1”且使能输出 ENO 为
“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 不相同，则目

标数据类型将根据 LSB 进行设置且使能输

出 ENO 为“0”。

DWORD_TO_BO
OL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数

据类型。

DWORD_TO_BYT
E

WORD1) X DWORD_TO_WO
RD

LWORD1) X DWORD_TO_LW
ORD

SINT X ENO = TRUE
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#FFFF_FFFF); // -1 至
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#FFFF_FF80); // -128
#sint1 := DWORD_TO_SINT(16#0); // 0 至
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#0000_007F); // 127
 
ENO = FALSE
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#FFFF_FF7F); // -129
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#8000_0000); // 
-2147483648
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#0000_0080); // 128 至
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#7FFF_FFFF); // 
2147483647

DWORD_TO_SIN
T

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

USINT X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数

据类型。

DWORD_TO_USI
NT

INT X ENO = TRUE
#int1 := DWORD_TO_INT(16#FFFF_FFFF); // 
-1 至
#int1 := DWORD_TO_INT(16#FFFF_8000); // 
-32768
#int1 := DWORD_TO_INT(16#0); // 0 至
#int1 := DWORD_TO_INT(16#0000_7FFF); // 
32767
 
ENO = FALSE
#int1 := DWORD_TO_INT(16#FFFF_7FFF); // 
-32769
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#8000_0000); // 
-2147483648
#int1 := DWORD_TO_INT(16#8000); // 
32768 至
#int1 := DWORD_TO_INT(16#7FFF_FFFF); // 
2147483647

DWORD_TO_INT

UINT X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数

据类型。如果在转换过程中出错，则 ENO 的
信号状态将为 1；如果在处理过程中出错，则 
ENO 的信号状态将为 0。

DWORD_TO_UIN
T

DINT X DWORD_TO_DIN
T

UDINT X DWORD_TO_UDI
NT

LINT X DWORD_TO_LIN
T

ULINT X DWORD_TO_ULI
NT

REAL X DWORD_TO_RE
AL

LREAL - 不能进行显式转换 -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

TIME X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数

据类型。

DWORD_TO_TIM
E

LTIME X DWORD_TO_LTI
ME

S5TIME - 不能进行显式转换 -
LDT X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数

据类型。

DWORD_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数

据类型。

DWORD_TO_TO
D

LTOD X DWORD_TO_LTO
D

DATE X DWORD_TO_DA
TE

STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数

据类型。

DWORD_TO_CH
AR

WCHAR X DWORD_TO_WC
HAR

DWORD_BCD3
2

DINT X 待转换值的数据类型为 DWORD，而且是一个

介于 -9999999 到 +9999999 之间的 BCD 编
码值。转换结果为 DINT 类型的整数（以二进

制格式表示）。 发生实数转换。 如果位模式

包括一个无效的四位二进制值，不会触发同步

错误，仅会将状态位 OV 置位。

DWORD_BCD32
_TO_DINT

BCD32 DINT X BCD32_TO_DINT

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）将解释为位长度相同的无符号整数。数据类型 BYTE 将解释为 
USINT，WORD 将解释为 UINT，DWORD 将解释为 UDINT，同时 LWORD 将解释为 ULINT。

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

DWORD 隐式转换 (页 400)
数据类型转换概述 (页 389)
DWORD (页 262)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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LWORD 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 LWORD 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LWORD1) BOOL X 可能出现以下情况：

• 如果源为“0”，则目标数据类型也为“0”且使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 LSB 为“1”，则目标数

据类型也为“1”且使能输出 ENO 为“1”。
• 如果源值其它位不等于 低有效位，则目标数据类

型根据 LSB 进行设置且使能输出 ENO 为“0”。

LWORD_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 LWORD_TO_BYTE
WORD1) X LWORD_TO_WORD
DWORD1) X LWORD_TO_DWOR

D
SINT X ENO = TRUE

#sint1 := 
LWORD_TO_SINT(16#FFFF_FFFF_FFFF_FFFF); // -1 
至

#sint1 := 
LWORD_TO_SINT(16#FFFF_FFFF_FFFF_FF80); // 
-128
#sint1 := LWORD_TO_SINT(16#0); // 0 至 
#sint1 := 
LWORD_TO_SINT(16#0000_0000_0000_007F); // 
127
 
ENO = FALSE
#sint1 := 
LWORD_TO_SINT(16#FFFF_FFFF_FFFF_FF7F); // 
-129
#sint1 := 
LWORD_TO_SINT(16#8000_0000_0000_0000); // 
-9223372036854775808
#sint1 := 
LWORD_TO_SINT(16#0000_0000_0000_0080); // 
128
#sint1 := 

LWORD_TO_SINT

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LWORD_TO_SINT(16#7FFF_FFFF_FFFF_FFFF); // 
9223372036854775807

USINT X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 LWORD_TO_USINT
INT X ENO = TRUE

#int1 := 
LWORD_TO_INT(16#FFFF_FFFF_FFFF_FFFF); // -1 至
#int1 := 
LWORD_TO_INT(16#FFFF_FFFF_FFFF_8000); // 
-32768
#int1 := LWORD_TO_INT(16#0); // 0 至 
#int1 := 
LWORD_TO_INT(16#0000_0000_0000_7FFF); // 
32767
 
ENO = FALSE
#int1 := 
LWORD_TO_INT(16#FFFF_FFFF_FFFF_7FFF); // 
-32769
#int1 := 
LWORD_TO_INT(16#8000_0000_0000_0000); // 
-2147483648
#int1 := 
LWORD_TO_INT(16#0000_0000_0000_8000); // 
32768 至
#int1 := 
LWORD_TO_INT(16#7FFF_FFFF_FFFF_FFFF); // 
2147483647

LWORD_TO_INT

UINT X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 LWORD_TO_UINT
DINT X ENO = TRUE

#dint1 := 
LWORD_TO_DINT(16#FFFF_FFFF_FFFF_FFFF); // -1 
至 #dint1 := 
LWORD_TO_DINT(16#FFFF_FFFF_8000_0000); // 
-2147483648
#dint1 := LWORD_TO_DINT(16#0); // 0 至 
#dint1 := 

LWORD_TO_DINT

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LWORD_TO_DINT(16#0000_0000_7FFF_FFFF); // 
2147483647
 
ENO = FALSE
#dint1 := 
LWORD_TO_DINT(16#FFFF_FFFF_7FFF_FFFF); // 
-2147483649 至
#dint1 := 
LWORD_TO_DINT(16#8000_0000_0000_0000); // 
-9223372036854775808
#dint1 := 
LWORD_TO_DINT(16#0000_0000_8000_0000); // 
2147483648 至
#dint1 := 
LWORD_TO_DINT(16#7FFF_FFFF_FFFF_FFFF); // 
9223372036854775807

UDINT X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 LWORD_TO_UDINT
LINT X LWORD_TO_LINT
ULINT X LWORD_TO_ULINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类

型。如果在转换过程中出错，则 ENO 的信号状态将为 
1；如果在处理过程中出错，则 ENO 的信号状态将为 
0。

LWORD_TO_LREAL
TIME X LWORD_TO_TIME
LTIME X LWORD_TO_LTIME

S5TIME - 不能进行显式转换 -
LDT X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 LWORD_TO_LDT
DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 LWORD_TO_TOD
LTOD X LWORD_TO_LTOD
DATE X LWORD_TO_DATE
STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。 LWORD_TO_CHAR

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

WCHAR X LWORD_TO_WCHA
R

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）将解释为位长度相同的无符号整数。数据类型 BYTE 将解释为 
USINT，WORD 将解释为 UINT，DWORD 将解释为 UDINT，同时 LWORD 将解释为 ULINT。

参见

LWORD 隐式转换 (页 403)
数据类型转换概述 (页 389)
LWORD (页 264)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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3.15.3.2 整数 (S7-1500)

SINT 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了显式转换 SINT 数据类型的转换选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 495



源 目标 转换 说明 指令助记符

SINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型

也为“1”，同时使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 
不相同，则目标数据类型的

设置取决于 LSB，同时使能

输出 ENO 为“0”。

SINT_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为

“0”。

SINT_TO_BYTE
WORD1) X SINT_TO_WORD
DWORD1) X SINT_TO_DWORD
LWORD1) X SINT_TO_LWORD

USINT X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 设
置为“0”。

SINT_TO_USINT
INT X SINT_TO_INT
UINT X SINT_TO_UINT
DINT X SINT_TO_DINT
UDINT X SINT_TO_UDINT
LINT X SINT_TO_LINT
ULINT X SINT_TO_ULINT
REAL X 将值转换为目标数据类型格式。

例如，通过“转换

值”(CONVERT) 指令将值“-1”变
为“-1.0”。

SINT_TO_REAL，NORM_X
LREAL X SINT_TO_LREAL，NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为毫秒。

SINT_TO_TIME

LTIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为纳秒。

SINT_TO_LTIME

S5TIME - 不能进行显式转换 -

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LDT X 由于格式为 
1970-1-1-0:0:0.0，因此返回结

果为纳秒。 

SINT_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 设
置为“0”。（由于格式为 0:0，因

此单位为毫秒）

SINT_TO_TOD

LTOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为无符号的目标数

据类型，则使能输出 ENO 设置

为“0”。（由于格式为 0:0，因此

单位为纳秒）

SINT_TO_LTOD

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 设
置为“0”。（由于格式为 
1990-1-1，因此单位为天）

SINT_TO_DATE

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

SINT_TO_STRING，S_CONV，
VAL_STRG

WSTRING X SINT_TO_WSTRING

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

CHAR1) X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 设
置为“0”。

SINT_TO_CHAR
WCHAR1) X SINT_TO_WCHAR

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成包括符号位在内需

要的宽度，然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

SINT 隐式转换 (页 406)
数据类型转换概述 (页 389)
SINT（8 位整数） (页 266)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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USINT 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 USINT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

USINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型

也为“1”，同时使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 
不相同，则目标数据类型的

设置取决于 LSB，同时使能

输出 ENO 为“0”。

USINT_TO_BOOL

BYTE 1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

USINT_TO_BYTE
WORD1) X USINT_TO_WORD
DWORD 1) X USINT_TO_DWORD
LWORD 1) X USINT_TO_LWORD
SINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。若转换期

间改变了符号位，则使能输出 
ENO 设置为“0”。

USINT_TO_SINT

INT X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。

USINT_TO_INT
UINT X USINT_TO_UINT
DINT X USINT_TO_DINT
UDINT X USINT_TO_UDINT
LINT X USINT_TO_LINT
ULINT X USINT_TO_ULINT
REAL X 将值转换为目标数据类型格式。

例如，通过“转换

值”(CONVERT) 指令将值“1”变为

“1.0”。

USINT_TO_REAL，NORM_X
LREAL X USINT_TO_LREAL，NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为毫秒。

USINT_TO_TIME

LTIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为纳秒。

USINT_TO_LTIME

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

S5TIME - 不能进行显式转换 -
LDT X 由于格式为 

1970-1-1-0:0:0.0，因此返回结

果为纳秒。

USINT_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型（由于格式为 0:0，
因此单位为毫秒）。

USINT_TO_TOD

LTOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型（由于格式为 0:0，
因此单位为纳秒）。

USINT_TO_LTOD

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型（由于格式为 
1990-1-1，因此单位为天）。

USINT_TO_DATE

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

USINT_TO_STRING，S_CONV，
VAL_STRG

WSTRING X USINT_TO_WSTRING

CHAR 1) X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。

USINT_TO_CHAR
WCHAR 1) X USINT_TO_WCHAR

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度（不存

在的符号位替换为 0），然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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参见

USINT 隐式转换 (页 409)
数据类型转换概述 (页 389)
USINT（8 位整数） (页 268)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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INT 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 INT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

INT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类型

也为“0”，同时使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型也

为“1”，同时使能输出 ENO 为
“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 不
相同，则目标数据类型的设置

取决于 LSB，同时使能输出 
ENO 为“0”。

INT_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。如果将负值转

换为一个无符号目标数据类型，则

使能输出 ENO 设置为“0”。

INT_TO_BYTE
WORD1) X INT_TO_WORD
DWORD1) X INT_TO_DWORD
LWORD1) X INT_TO_LWORD
SINT X 转换源值的位模式，并传递给目标

数据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为“0”。

INT_TO_SINT
USINT X INT_TO_USINT
UINT X INT_TO_UINT
DINT X INT_TO_DINT
UDINT X INT_TO_UDINT
LINT X INT_TO_LINT
ULINT X INT_TO_ULINT
REAL X 将值转换为目标数据类型格式。例

如，通过“转换值”(CONVERT) 指
令将值“-1”变为“-1.0”。

INT_TO_REAL，NORM_X
LREAL X INT_TO_LREAL，NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位为

毫秒。

INT_TO_TIME

LTIME X 数值传递给目标数据类型，单位为

纳秒。

INT_TO_LTIME

S5TIME - 不能进行显式转换 -
LDT X 由于格式为 1970-1-1-0:0:0.0，

因此返回结果为纳秒。

INT_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DTL - -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目标

数据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为“0”。
（由于格式为 0:0，因此单位为毫

秒；检查 24 小时限值）

INT_TO_TOD

LTOD X 转换源值的位模式，并传递给目标

数据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为“0”。
（由于格式为 0:0，因此单位为纳

秒；检查 24 小时限值）

INT_TO_LTOD

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目标

数据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为“0”。
（由于格式为 1990-1-1，因此单位

为天；检查负值）

INT_TO_DATE

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空格

进行填充。空格的数量取决于数字

值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，则

使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

INT_TO_STRING，S_CONV，
VAL_STRG

WSTRING X INT_TO_WSTRING

CHAR1) X 转换源值的位模式，并传递给目标

数据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负

INT_TO_CHAR
WCHAR1) X INT_TO_WCHAR

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为“0”。
BCD16 X 待转换的值为 -999 到 +999 之间

的整数值，数据类型为 INT。转换

结果为 WORD 类型的 BCD 码。进

行实数转换。如果值不在目标区域

内，不会触发同步错误，而只会置

位状态位 OV。

INT_TO_BCD16
BCD16_WO
RD

X INT_TO_BCD16_WORD

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成包括符号位在内需

要的宽度，然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

INT 隐式转换 (页 412)
数据类型转换概述 (页 389)
INT（16 位整数） (页 269)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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UINT 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 UINT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

UINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型

也为“1”，同时使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 
不相同，则目标数据类型的

设置取决于 LSB，同时使能

输出 ENO 为“0”。

UINT_TO_BOOL

BYTE 1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。如果在这

个过程中出现位丢失，则使能输

出 ENO 设置为 0。

UINT_TO_BYTE
WORD1) X UINT_TO_WORD
DWORD 1) X UINT_TO_DWORD
LWORD 1) X UINT_TO_LWORD
SINT X UINT_TO_SINT
USINT X UINT_TO_USINT
INT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。如果在转

换过程中符号位发生变更，则使

能输出 ENO 设置为“0”。

UINT_TO_INT

DINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

UINT_TO_DINT
UDINT X UINT_TO_UDINT
LINT X UINT_TO_LINT
ULINT X UINT_TO_ULINT
REAL X 将值转换为目标数据类型格式。

例如，通过“转换

值”(CONVERT) 指令将值“1”变为

“1.0”。

UINT_TO_REAL，NORM_X
LREAL X UINT_TO_LREAL，NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为毫秒。

UINT_TO_TIME

LTIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为纳秒。

UINT_TO_LTIME

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

S5TIME - 不能进行显式转换 -
LDT X 由于格式为 

1970-1-1-0:0:0.0，因此返回结

果为纳秒。

UINT_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型（由于格式为 0:0，
因此单位为毫秒；检查 24 小时

限值）。

UINT_TO_TOD

LTOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型（由于格式为 0:0，
因此单位为纳秒；检查 24 小时

限值）。

UINT_TO_LTOD

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型（由于格式为 
1990-1-1，因此单位为天；检

查负值）。

UINT_TO_DATE，T_CONV

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

UINT_TO_STRING，S_CONV，
VAL_STRG

WSTRING X UINT_TO_WSTRING

CHAR 1) X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。发生溢出时，将使能

输出 ENO 设置为“0”。

UINT_TO_CHAR
WCHAR 1) X UINT_TO_WCHAR

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度（不存

在的符号位替换为 0），然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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参见

UINT 隐式转换 (页 415)
数据类型转换概述 (页 389)
UINT（16 位整数） (页 270)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DINT 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 DINT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型

也为“1”，同时使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 
不相同，则目标数据类型的

设置取决于 LSB，同时使能

输出 ENO 为“0”。

DINT_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为

“0”。

DINT_TO_BYTE
WORD1) X DINT_TO_WORD
DWORD1) X DINT_TO_DWORD
LWORD1) X DINT_TO_LWORD

SINT X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 设
置为“0”。

DINT_TO_SINT
USINT X DINT_TO_USINT
INT X DINT_TO_INT
UINT X DINT_TO_UINT
UDINT X DINT_TO_UDINT
LINT X DINT_TO_LINT
ULINT X DINT_TO_ULINT
REAL X 将值转换为目标数据类型格式。

例如，通过“转换

值”(CONVERT) 指令将值“-1”变
为“-1.0”。

DINT_TO_REAL，NORM_X
LREAL X DINT_TO_LREAL，NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为毫秒。

DINT_TO_TIME，T_CONV

LTIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为纳秒。

DINT_TO_LTIME，T_CONV

S5TIME - 不能进行显式转换 -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LDT X 由于格式为 
1970-1-1-0:0:0.0，因此返回结

果为纳秒。

DINT_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 将
置位为“0”。（由于格式为 0:0，
因此单位为毫秒）

DINT_TO_TOD

LTOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 将
置位为“0”。（由于格式为 0:0，
因此单位为纳秒）

DINT_TO_LTOD

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 将
置位为“0”。（由于格式为 
1990-1-1，因此单位为天）

DINT_TO_DATE

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

DINT_TO_STRING，S_CONV，
VAL_STRG

WSTRING X DINT_TO_WSTRING

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

CHAR1) X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 设
置为“0”。

DINT_TO_CHAR
WCHAR1) X DINT_TO_WCHAR

BCD32 X 待转换值为 –999999 到 
+9999999 之间的整数值，数据

类型为 DINT。转换结果为 
DWORD 类型的 BCD 码。发生溢

出时，将使能输出设置为“0”。
进行实数转换。如果值不在目标

区域内，不会触发同步错误，而

只会置位状态位 OV。

DINT_TO_BCD32
BCD32_DW
ORD

X DINT_TO_BCD32_DWORD

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成包括符号位在内需

要的宽度，然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

DINT 隐式转换 (页 418)
数据类型转换概述 (页 389)
DINT（32 位整数） (页 271)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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UDINT 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 UDINT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

UDINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型

也为“1”，同时使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 
不相同，则目标数据类型的

设置取决于 LSB，同时使能

输出 ENO 为“0”。

UDINT_TO_BOOL

BYTE 1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。如果在这

个过程中出现位丢失，则使能输

出 ENO 设置为 0。

UDINT_TO_BYTE
WORD1) X UDINT_TO_WORD
DWORD 1) X UDINT_TO_DWORD
LWORD 1) X UDINT_TO_LWORD
SINT X UDINT_TO_SINT
USINT X UDINT_TO_USINT
INT X UDINT_TO_INT
UINT X UDINT_TO_UINT
DINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。如果在转

换过程中符号位发生变更，则使

能输出 ENO 设置为“0”。

UDINT_TO_DINT

LINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

UDINT_TO_LINT
ULINT X UDINT_TO_ULINT
REAL X 将值转换为目标数据类型格式。

例如，通过“转换

值”(CONVERT) 指令将值“1”变为

“1.0”。

UDINT_TO_REAL，NORM_X
LREAL X UDINT_TO_LREAL，NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为毫秒。

UDINT_TO_TIME

LTIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为纳秒。

UDINT_TO_LTIME

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

S5TIME - 不能进行显式转换 -
LDT X 由于格式为 

1970-1-1-0:0:0.0，因此返回结

果为纳秒。

UDINT_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 设
置为“0”。（由于格式为 0:0，因

此单位为毫秒；检查 24 小时限

值）

UDINT_TO_TOD，T_CONV

LTOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 设
置为“0”。（由于格式为 0:0，因

此单位为纳秒；检查 24 小时限

值）

UDNT_TO_LTOD，T_CONV

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 设
置为“0”。（由于格式为 
1990-1-1，因此单位为天；检

查负值）

UDINT_TO_DATE

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 

UDINT_TO_STRING，S_CONV，
VAL_STRG

WSTRING X UDINT_TO_WSTRING

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

CHAR 1) X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。发生溢出时，将使能

输出 ENO 设置为“0”。

UDINT_TO_CHAR
WCHAR 1) X UDINT_TO_WCHAR

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度（不存

在的符号位替换为 0），然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

UDINT 隐式转换 (页 421)
数据类型转换概述 (页 389)
UDINT（32 位整数） (页 273)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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LINT 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 LINT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型

也为“1”，同时使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 
不相同，则目标数据类型的

设置取决于 LSB，同时使能

输出 ENO 为“0”。

LINT_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为

“0”。

LINT_TO_BYTE
WORD1) X LINT_TO_WORD
DWORD1) X LINT_TO_DWORD
LWORD1) X LINT_TO_LWORD
SINT X LINT_TO_SINT
USINT X LINT_TO_USINT
INT X LINT_TO_INT
UINT X LINT_TO_UINT
DINT X LINT_TO_DINT
UDINT X LINT_TO_UDINT
ULINT X LINT_TO_ULINT
REAL X 将值转换为目标数据类型格式。

例如，通过“转换

值”(CONVERT) 指令将值“-1”变
为“-1.0”。

LINT_TO_REAL，NORM_X
LREAL X LINT_TO_LREAL，NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为毫秒。

LINT_TO_TIME，T_CONV

LTIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为纳秒。

LINT_TO_LTIME，T_CONV

S5TIME - 不能进行显式转换 -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LDT X 由于格式为 
1970-1-1-0:0:0.0，因此返回结

果为纳秒。

LINT_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 将
置位为“0”。（由于格式为 0:0，
因此单位为毫秒）

LINT_TO_TOD

LTOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 将
置位为“0”。（由于格式为 0:0，
因此单位为纳秒）

LINT_TO_LTOD

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 将
置位为“0”。（由于格式为 
1990-1-1，因此单位为天）

LINT_TO_DATE

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

LINT_TO_STRING，S_CONV，
VAL_STRG

WSTRING X LINT_TO_WSTRING

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

CHAR1) X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 
变为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如

果将负值转换为一个无符号目标

数据类型，则使能输出 ENO 设
置为“0”。

LINT_TO_CHAR
WCHAR1) X LINT_TO_WCHAR

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成包括符号位在内需

要的宽度，然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

LINT 隐式转换 (页 424)
数据类型转换概述 (页 389)
LINT（64 位整数） (页 274)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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ULINT 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 ULINT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

ULINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型

也为“1”，同时使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 
不相同，则目标数据类型的

设置取决于 LSB，同时使能

输出 ENO 为“0”。

ULINT_TO_BOOL

BYTE 1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

ULINT_TO_BYTE
WORD1) X ULINT_TO_WORD
DWORD 1) X ULINT_TO_DWORD
LWORD 1) X ULINT_TO_LWORD
SINT X ULINT_TO_SINT
USINT X ULINT_TO_USINT
INT X ULINT_TO_INT
UINT X ULINT_TO_UINT
DINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。如果在转

换过程中覆盖符号位，则使能输

出 ENO 设置为“0”。

ULINT_TO_DINT

UDINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

ULINT_TO_UDINT
LINT X ULINT_TO_LINT
REAL X 将值转换为目标数据类型格式。

例如，通过“转换

值”(CONVERT) 指令将值“1”变为

“1.0”。

ULINT_TO_REAL，NORM_X
LREAL X ULINT_TO_LREAL，NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为毫秒。

ULINT_TO_TIME

LTIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为纳秒。

ULINT_TO_LTIME

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

S5TIME - 不能进行显式转换 -
LDT X 由于格式为 

1970-1-1-0:0:0.0，因此返回结

果为纳秒。

ULINT_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型（由于格式为 0:0，
因此单位为毫秒）。

ULINT_TO_TOD，T_CONV

LTOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型（由于格式为 0:0，
因此单位为纳秒）。

ULINT_TO_LTOD，T_CONV

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型（由于格式为 
1990-1-1，因此单位为天）。

ULINT_TO_DATE

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

ULINT_TO_STRING，S_CONV，
VAL_STRG

WSTRING X ULINT_TO_WSTRING

CHAR 1) X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。

ULINT_TO_CHAR
WCHAR 1) X ULINT_TO_WCHAR

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度（不存

在的符号位替换为 0），然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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参见

ULINT 隐式转换 (页 427)
数据类型转换概述 (页 389)
ULINT（64 位整数） (页 275)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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3.15.3.3 浮点数 (S7-1500)

REAL 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 REAL 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

REAL BOOL - 不能进行显式转换

 
-

BYTE - -
WORD - -
DWORD X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

REAL_TO_DWORD

LWORD - 不能进行显式转换 -
SINT X 数值转换为目标数据类型。转换

的结果则取决于所使用的指令。

如果转换中超过目标数据类型允

许的值范围或待转换的值为无效

浮点数，则将使能输出 ENO 设
置为“0”。

REAL_TO_SINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

USINT X REAL_TO_USINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

INT X REAL_TO_INT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

UINT X REAL_TO_UINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

DINT X REAL_TO_DINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

UDINT X REAL_TO_UDINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

LINT X REAL_TO_LINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

ULINT X REAL_TO_ULINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

LREAL X 数值转换为目标数据类型。转换

结果取决于所用的指令，如 
TRUNC(2.5) = 2.0; CEIL(2.5) = 
3.0

REAL_TO_LREAL, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

TIME - 不能进行显式转换 -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DT - -
DTL - -
TOD - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LTOD - -
DATE - -
STRING X 将值转换为字符串。如果超过字

符串长度或待转换的值为无效浮

点数，将使能输出 ENO 设置为

“0”。字符串 小长度为 14 个字

符。

REAL_TO_STRING, S_CONV, 
VAL_STRG

WSTRING X REAL_TO_WSTRING

CHAR - 不能进行显式转换 -
WCHAR - -

x：可以转换

- :不可转换

参见

REAL 隐式转换 (页 430)
数据类型转换概述 (页 389)
REAL (页 278)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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LREAL 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 LREAL 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LREAL BOOL - 不能进行显式转换

 
-

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

LREAL_TO_LWORD

SINT X 数值转换为目标数据类型。 转
换的结果则取决于所使用的指

令。 如果转换中超过目标数据

类型允许的值范围或待转换的值

为无效浮点数，则将使能输出 
ENO 设置为“0”。

LREAL_TO_SINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

USINT X LREAL_TO_USINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

INT X LREAL_TO_INT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

UINT X LREAL_TO_UINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

DINT X LREAL_TO_DINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

UDINT X LREAL_TO_UDINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

LINT X LREAL_TO_LINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

ULINT X LREAL_TO_ULINT, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

REAL X 数值转换为目标数据类型。 若
转换期间超过目标数据类型允许

的值范围或要转换的值是无效的

浮点数，则使能输出 ENO 设置

为“0”。 允许损失一些准确度。

LREAL_TO_LREAL, ROUND, CEIL, 
FLOOR, TRUNC, NORM_X, SCALE_X

TIME - 不能进行显式转换 -
LTIME - -
S5TIME - -
LDT - -
DT - -
DTL - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

TOD - -
LTOD - -
DATE - -
STRING X 将值转换为字符串。 如果超过

字符串长度或待转换的值为无效

浮点数，将使能输出 ENO 设置

为“0”。 字符串 小长度为 21 个
字符。

LREAL_TO_STRING, S_CONV, 
VAL_STRG

WSTRING X LREAL_TO_WSTRING

CHAR - 不能进行显式转换 -
WCHAR - -

√：可以转换

- : 不可转换

参见

LREAL 隐式转换 (页 433)
数据类型转换概述 (页 389)
LREAL (页 279)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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3.15.3.4 定时器 (S7-1500)

S5TIME 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 S5TIME 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

S5TIME BOOL - 不能进行显式转换

 
-

BYTE - -
WORD1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

S5TIME_TO_WORD

DWORD - 不能进行显式转换 -
LWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - -
ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 s5t#10ms 变为 T#10ms）
S5TIME_TO_TIME

LTIME X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 s5t#10ms 变为 
LTIME#10ms）

S5TIME_TO_LTIME

LDT - 不能进行显式转换 -
DT - -
DTL - -
TOD - -
LTOD - -
DATE - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD、LWORD) 及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度，然后复

制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

S5TIME 隐式转换 (页 436)
数据类型转换概述 (页 389)
S5TIME（持续时间） (页 282)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TIME 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 TIME 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

TIME BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

TIME_TO_BYTE
WORD1) X TIME_TO_WORD
DWORD1) X TIME_TO_DWORD
LWORD1) X TIME_TO_LWORD
SINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型，单位为毫

秒。

TIME_TO_SINT
USINT X TIME_TO_USINT
INT X TIME_TO_INT
UINT X TIME_TO_UINT
DINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。 转换结

果为持续时间（毫秒）。

TIME_TO_DINT, T_CONV

UDINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型，单位为毫

秒。 如果符号位发生变化则使

能输出 ENO 设置为“0”。

TIME_TO_UDINT
LINT X TIME_TO_LINT
ULINT X TIME_TO_ULINT

REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
S5TIME X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 T#10ms 变为 s5t#10ms）
TIME_TO_TIME

LTIME X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 T#10ms 变为 
LTIME#10ms）

TIME_TO_LTIME

LDT - 不能进行显式转换 -
DT - -
DTL - -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。 如果源

值超出 TOD 的值范围，则目标

数据类型保持不变。

TIME_TO_TOD

LTOD - 不能进行显式转换 -
DATE - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD、LWORD) 及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度，然后复

制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

TIME 隐式转换 (页 439)
数据类型转换概述 (页 389)
TIME（IEC 时间） (页 283)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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LTIME 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 LTIME 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LTIME BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

LTIME_TO_BYTE
WORD1) X LTIME_TO_WORD
DWORD1) X LTIME_TO_DWORD
LWORD1) X LTIME_TO_LWORD
SINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型，单位为毫

微秒。如果符号位发生变化则使

能输出 ENO 设置为“0”。

LTIME_TO_SINT
USINT X LTIME_TO_USINT
INT X LTIME_TO_INT
UINT X LTIME_TO_UINT
DINT X LTIME_TO_DINT
UDINT X LTIME_TO_UDINT
LINT X LTIME_TO_LINT, T_CONV
ULINT X LTIME_TO_ULINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
S5TIME X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LTIME#10ms 变为 
s5t#10ms）

LTIME_TO_S5TIME

TIME X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LTIMET#10ms 变为 
T#10ms）

LTIME_TO_TIME

LDT X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LTIMET#10ms 变为 
LDT#1970-1-1-0:0:0.0100000
00）

LTIME_TO_LDT

DT - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD - -
LTOD X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。如果源值

超出 LTOD 的值范围，则目标数

据类型保持不变。

LTIME_TO_LTOD

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DATE - 不能进行显式转换 -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD、LWORD) 及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度，然后复

制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

LTIME 隐式转换 (页 442)
数据类型转换概述 (页 389)
LTIME（IEC 时间） (页 284)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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3.15.3.5 日期和时间 (S7-1500)

DT 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 DT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DT BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - -
ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
S5TIME - -
TIME - -
LTIME - -
LDT X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 DT#1990-1-2-0:0:1.0 变
为 LDT#1990-1-2-0:0:1.0）

DT_TO_LDT

DTL X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 DT#1990-1-2-0:0:1.0 变
为 DTL#1990-1-2-0:0:1.0）

DT_TO_DTL

TOD X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 DT#1990-1-2-0:0:1.0 变
为 TOD#1990-1-2-0:0:1.0）

DT_TO_TOD

LTOD X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 DT#1990-1-2-0:0:1.0 变
为 LTOD#1990-1-2-0:0:1.0）

DT_TO_LTOD

DATE X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

DT_TO_DATE

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√： 可以转换

- : 不可转换

参见

DT 隐式转换 (页 445)
数据类型转换概述 (页 389)
DATE_AND_TIME（日期和日时钟）  (页 287)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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LDT 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 LDT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LDT BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

LDT_TO_BYTE
WORD1) X LDT_TO_WORD
DWORD1) X LDT_TO_DWORD
LWORD1) X LDT_TO_LWORD
SINT X LDT_TO_SINT
USINT X LDT_TO_USINT
INT X LDT_TO_INT
UINT X LDT_TO_UINT
DINT X LDT_TO_DINT
UDINT X LDT_TO_UDINT
LINT X LDT_TO_LINT
ULINT X LDT_TO_ULINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
S5TIME - -
TIME - -
LTIME X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

LDT_TO_LTIME

DT X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LDT#1990-1-2-0:0:1.0 
变为 DT#1990-1-2-0:0:1.0）

LDT_TO_DT

DTL X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LDT#1990-1-2-0:0:1.0 
变为 DTL#1990-1-2-0:0:1.0）

LDT_TO_DTL

TOD X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LDT#1990-1-2-0:0:1.0 
变为 TOD#1990-1-2-0:0:1.0）

LDT_TO_TOD

LTOD X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LDT#1990-1-2-0:0:1.0 
变为 LTOD#1990-1-2-0:0:1.0）

LDT_TO_LTOD

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DATE X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

LDT_TO_DATE

STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD、LWORD) 及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度，然后复

制这些位。 源类型决定了解释方法。

参见

LDT 隐式转换 (页 448)
数据类型转换概述 (页 389)
LDT (DATE_AND_LTIME)  (页 289)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DTL 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 DTL 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DTL BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
LINT - -
ULINT - -
REAL - -
LREAL - -
S5TIME - -
TIME - -
LTIME - -
LDT X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 DTL#1990-1-2-0:0:1.0 
变为 LDT#1990-1-2-0:0:1.0）

DTL_TO_LDT

DT X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 DTL#1990-1-2-0:0:1.0 
变为 DT#1990-1-2-0:0:1.0）

DTL_TO_DT

TOD X 在转换期间，从 DTL 格式提取时

间信息，然后写入到目标数据类

型中。

DTL_TO_TOD, T_CONV
LTOD X DTL_TO_LTOD

DATE X 在转换期间，从 DTL 格式提取日

期信息并转换为目标数据类

型。 发生溢出时，将使能输出 
ENO 设置为“0”。

DTL_TO_DATE, T_CONV

STRING - 不能进行显式转换 -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

- : 不可转换

参见

DTL 隐式转换 (页 451)
数据类型转换概述 (页 389)
DTL (页 289)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DATE 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 DATE 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DATE BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

DATE_TO_BYTE
WORD1) X DATE_TO_WORD
DWORD1) X DATE_TO_DWORD
LWORD1) X DATE_TO_LWORD
SINT X 结果返回自 1990 年 1 月 1 日开

始的天数。

DATE_TO_SINT
USINT X DATE_TO_USINT
INT X DATE_TO_INT
UINT X DATE_TO_UINT
DINT X DATE_TO_DINT
UDINT X DATE_TO_UDINT
LINT X DATE_TO_LINT
ULINT X DATE_TO_ULINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
S5TIME - -
TIME - -
LTIME - -
DT X 转换按目标类型设置天数。 DATE_TO_DT
LDT X DATE_TO_LDT
DTL 2) X DATE_TO_DTL
TOD - 不能进行显式转换 -
LTOD - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

x：可以转换

- :不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD、LWORD) 及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度，然后复

制这些位。源类型决定了解释方法。

2) 数据类型 DTL 将进行如下初始化：1970-1-1-0:0:0。对 DATE_TO_DTL 进行转换时，将仅置位 DTL 的相应部

分。DTL 的其它部分将保留原来的初始化状态。指令“T_COMBINE”和“T_CONV”将产生以下不同结果：

• T_COMBINE(D#2015-24-12, LTOD#12:13:14) 返回 DTL#2015-24-12-12:13:14 
• myDTL := T_CONV(D#2015-24-12); myDTL := T_CONV(LTOD#12:13:14) 将返回 myDTL = 

DTL#1970-1-1-12:13:14

参见

DATE 隐式转换 (页 454)
数据类型转换概述 (页 389)
DATE (页 285)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TOD 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 TOD 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

TOD BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

TOD_TO_BYTE
WORD1) X TOD_TO_WORD
DWORD1) X TOD_TO_DWORD
LWORD1) X TOD_TO_LWORD
SINT X 结果返回自晚上零点起计算的时

间（毫秒）。

TOD_TO_SINT
USINT X TOD_TO_USINT
INT X TOD_TO_INT
UINT X TOD_TO_UINT
DINT X TOD_TO_DINT
UDINT X 转换结果为自当天凌晨 (0:00) 

起计算的时间（毫秒）。

TOD_TO_UDINT, T_CONV

LINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

TOD_TO_LINT
ULINT X TOD_TO_ULINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
S5TIME - -
TIME X 结果返回自晚上零点起的时间。 TOD_TO_TIME
LTIME - 不能进行显式转换 -
DT X 转换按目标数据类型设置时间。 TOD_TO_DT
LDT X TOD_TO_LDT
DTL X TOD_TO_DTL
DATE - 不能进行显式转换 -
LTOD X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 TOD#1:0:0.0 变为 
LTOD#1:0:0.0）

TOD_TO_LTOD

STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD、LWORD) 及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度，然后复

制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

TOD 隐式转换 (页 457)
数据类型转换概述 (页 389)
TIME_OF_DAY (TOD) (页 286)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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LTOD 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 LTOD 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LTOD BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

LTOD_TO_BYTE
WORD1) X LTOD_TO_WORD
DWORD1) X LTOD_TO_DWORD
LWORD1) X LTOD_TO_LWORD
SINT X 结果返回自晚上零点起计算的时

间（毫微秒）。

LTOD_TO_SINT
USINT X LTOD_TO_USINT
INT X LTOD_TO_INT
UINT X LTOD_TO_UINT
DINT X LTOD_TO_DINT
UDINT X LTOD_TO_UDINT
LINT X LTOD_TO_LINT
ULINT X LTOD_TO_ULINT, T_CONV
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
S5TIME - -
TIME - -
LTIME X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

LTOD_TO_LTIME

DT X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LTOD#1:0:0.0 变为 
DT#1:0:0.0）

LTOD_TO_DT

LDT X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LTOD#1:0:0.0 变为 
LDT#1:0:0.0）

LTOD_TO_LDT

DTL X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LTOD#1:0:0.0 变为 
DTL#1:0:0.0）

LTOD_TO_DTL

DATE - 不能进行显式转换 -
TOD X 这里将源值转换成目标数据类型

（例如 LTOD#1:0:0.0 变为 
TOD#1:0:0.0）

LTOD_TO_TOD

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD、LWORD) 及数据类型 CHAR 和 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度，然后复

制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

LTOD 隐式转换 (页 460)
数据类型转换概述 (页 389)
LTOD (LTIME_OF_DAY) (页 286)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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3.15.3.6 String (S7-1500)

CHAR 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 CHAR 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

CHAR BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

CHAR_TO_BYTE
WORD1) X CHAR_TO_WORD
DWORD1) X CHAR_TO_DWORD
LWORD1) X CHAR_TO_LWORD
SINT X CHAR_TO_SINT
USINT X CHAR_TO_USINT
INT X CHAR_TO_INT
UINT X CHAR_TO_UINT
DINT X CHAR_TO_DINT
UDINT X CHAR_TO_UDINT
LINT X CHAR_TO_LINT
ULINT X CHAR_TO_ULINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
S5TIME - -
TIME - -
LTIME - -
DT - -
LDT - -
DTL - -
TOD - -
LTOD - -
DATE - -
STRING X 值将转换为字符串 (STRING) 的

第一个字符。 如果未定义字符

串长度，则在转换后设置长度

“1”。 如果定义了字符串长度，

则转换后仍保持不变。

CHAR_TO_STRING, S_CONV

WSTRING - 不能进行显式转换 -
WCHAR X   CHAR_TO_WCHAR

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD，LWORD) 和数据类型 WCHAR 一开始就扩展成需要的宽度，然后复制这些位。

源类型决定了解释方法。

参见

CHAR 隐式转换 (页 463)
数据类型转换概述 (页 389)
CHAR (页 291)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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WCHAR 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 WCHAR 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

WCHAR BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

WCHAR_TO_BYTE
WORD1) X WCHAR_TO_WORD
DWORD1) X WCHAR_TO_DWORD
LWORD1) X WCHAR_TO_LWORD
SINT X WCHAR_TO_SINT
USINT X WCHAR_TO_USINT
INT X WCHAR_TO_INT
UINT X WCHAR_TO_UINT
DINT X WCHAR_TO_DINT
UDINT X WCHAR_TO_UDINT
LINT X WCHAR_TO_LINT
ULINT X WCHAR_TO_ULINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
S5TIME - -
TIME - -
LTIME - -
DT - -
LDT - -
DTL - -
TOD - -
LTOD - -
DATE - -
STRING -   -
WSTRING X 值将转换为字符串 (WSTRING) 

的第一个字符。如果未定义字符

串长度，则在转换后设置长度

“1”。如果定义了字符串长度，

则转换后仍保持不变。

WCHAR_TO_WSTRING

CHAR X   WCHAR_TO_CHAR

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

√：可以转换

- : 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD，LWORD) 和数据类型 CHAR 一开始就扩展成需要的宽度，然后复制这些位。

源类型决定了解释方法。

参见

数据类型转换概述 (页 389)
WCHAR (页 291)
WCHAR 隐式转换 (页 466)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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STRING 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 STRING 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

STRING BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - -
SINT X 从字符串 (STRING) 的第一个开

始转换，直到字符串的结尾或者

到第一个不允许的字符处结

束。 允许转换以下字符：

• 数字

• 符号

• 句点

字符串的第一个字符可以是符

号 (+, -) 或数字。 将忽略前导空

格。 句点用于分隔浮点数的转

换。 不允许使用指数符号“e”或
“E”。 允许小数点左边出现逗号

作为千位分隔符，但是该逗号会

被忽略。 如果转换的字符串格

式无效或者发生溢出，将使能输

出 ENO 设置为“0”。

STRING_TO_SINT, S_CONV, 
STRG_VAL

USINT X STRING_TO_USINT, S_CONV, 
STRG_VAL

INT X STRING_TO_INT, S_CONV, 
STRG_VAL

UINT X STRING_TO_UINT, S_CONV, 
STRG_VAL

DINT X STRING_TO_DINT, S_CONV, 
STRG_VAL

UDINT X STRING_TO_UDINT, S_CONV, 
STRG_VAL

LINT X STRING_TO_LINT, S_CONV, 
STRG_VAL

ULINT X STRING_TO_ULINT, S_CONV, 
STRG_VAL

REAL X STRING_TO_REAL, S_CONV, 
STRG_VAL

LREAL X STRING_TO_LREAL, S_CONV, 
STRG_VAL

S5TIME - 不能进行显式转换 -
TIME - -
LTIME - -
DT - -
LDT - -
DTL - -
TOD - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LTOD - -
DATE - -
CHAR X 将字符串 (STRING) 的第一个字

符转换为目标数据类型。如果字

符串为空，将值“0”写入目标数

据类型。

STRING_TO_CHAR, S_CONV

WCHAR - 不能进行显式转换 -
WSTRING X   STRING_TO_WSTRING

√：可以转换

- : 不可转换

参见

STRING 隐式转换 (页 469)
数据类型转换概述 (页 389)
STRING (页 292)

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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WSTRING 显式转换 (S7-1500)

显式转换选项

下表列出了 WSTRING 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

WSTRIN
G

BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
LWORD - -
SINT X 从字符串 (WSTRING) 的第一个

字符开始转换，直到字符串的结

尾或者到第一个不允许的字符处

结束。允许转换以下字符：

• 数字

• 符号

• 句点

字符串的第一个字符可以是符

号 (+, -) 或数字。将忽略前导空

格。句点用于分隔浮点数的转

换。不允许使用指数符号“e”或
“E”。允许小数点左边出现逗号

作为千位分隔符，但是该逗号会

被忽略。如果转换的字符串格式

无效或者发生溢出，将使能输

出 ENO 设置为“0”。

WSTRING_TO_SINT, S_CONV, 
STRG_VAL

USINT X WSTRING_TO_USINT, S_CONV, 
STRG_VAL

INT X WSTRING_TO_INT, S_CONV, 
STRG_VAL

UINT X WSTRING_TO_UINT, S_CONV, 
STRG_VAL

DINT X WSTRING_TO_DINT, S_CONV, 
STRG_VAL

UDINT X WSTRING_TO_UDINT, S_CONV, 
STRG_VAL

LINT X WSTRING_TO_LINT, S_CONV, 
STRG_VAL

ULINT X WSTRING_TO_ULINT, S_CONV, 
STRG_VAL

REAL X WSTRING_TO_REAL, S_CONV, 
STRG_VAL

LREAL X WSTRING_TO_LREAL, S_CONV, 
STRG_VAL

S5TIME - 不能进行显式转换 -
TIME - -
LTIME - -
DT - -
LDT - -
DTL - -
TOD - -

数据类型

3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)

对 PLC 进行编程

570 编程和操作手册, 11/2022



源 目标 转换 说明 指令助记符

LTOD - -
DATE - -
CHAR - -
WCHAR X 将字符串 (WSTRING) 的第一个

字符转换为目标数据类型。如果

字符串为空，将值“0”写入目标

数据类型。

WSTRING_TO_WCHAR

STRING X   WSTRING_TO_STRING
√：可以转换

- : 不可转换

参见

数据类型转换概述 (页 389)
WSTRING (页 296)
WSTRING 隐式转换 (页 472)

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

3.16.1 数据类型转换概述 (S7-1200)

简介

如果在一个指令中链接多个操作数，必须确保这些数据类型是兼容的。这一点也适用于分配

或提供块参数。如果操作数不是同一数据类型，则必须执行转换。

可选择两种转换方式：

• 隐式转换

执行指令时自动进行转换。

• 显式转换

在执行实际指令之前使用显式转换指令。

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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说明

以上数据类型转换方式仅适用于 新版本的 CPU (V.4)，但不适用于 CPU 版本 V1-3。

说明

在 SCL 中转换位字符串

在表达式中，所有位字符串（BYTE、WORD 和 DWORD）都可以处理为相应的无符号整数

（USINT、UINT 和 UDINT）。因此，从 DWORD 隐式转换为 REAL 的操作过程与从 UDINT 转
换为 REAL 的相同。

隐式转换

如果操作数的数据类型是兼容的，则自动执行隐式转换。可根据较严格或较宽松的条件执行

此兼容性测试：

• 进行 IEC 检查（默认）

如果设置了 IEC 检查，则应用以下规则：

– 无法将 BOOL 隐式转换为其它数据类型。

– 只有 REAL、BYTE、WORD、DINT、INT、SINT、UDINT、UINT、USINT、TIME、DT、
STRING, CHAR 和 WCHAR 数据类型可以隐式转换。

– 源数据类型的位长度不能超过目标数据类型的位长度。例如，不能将一个 WORD 数据

类型的操作数声明给 BYTE 数据类型的参数。

• 不进行 IEC 检查

如果没有设置 IEC 检查，则应用以下规则：

– 无法将 BOOL 隐式转换为其它数据类型。

– 只有 REAL、LREAL、BYTE、WORD、DWORD、SINT、INT、DINT、USINT、UINT、
UDINT、TIME、DTL、TOD、DATE、STRING、CHAR 和 WCHAR 数据类型可以隐式转

换。

– 源数据类型的位长度不能超过目标数据类型的位长度。例如，不能将一个 DWORD 数
据类型的操作数声明给 WORD 数据类型的参数。

– 在输入输出参数 (InOut) 处输入的操作数位长度必须与为该参数设定的位长度相同。

说明

隐式转换，不进行 IEC 检查

程序编辑器将使用灰色三角标记已隐式转换的操作数。深灰色三角表示可以进行隐式转换，

而不会降低准确度。例如，在将 SINT 数据类型转换为 INT 时。浅灰色三角表示可以进行隐

式转换，但是运行期间可能会出错。例如，如果在将数据类型 DINT 转换为 INT 时出现上溢，

使能输出 ENO 将被设置为“0”。

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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有关 IEC 检查和隐式转换设置的详细信息，请参见“另请参见”。

显式转换

如果因操作数不兼容而不能进行隐式转换，则可以使用显式转换指令。可以在“指

令”(Instructions) 任务卡中找到转换指令。

在 ENO 使能输出处显示了可能发生的溢出。例如，如果源数据类型的值大于目标数据类型

的值，将发生溢出。

说明

位模式的移位

如果显式转换中包含位模式移位，则不置位使能输出 ENO。

有关显式转换的详细信息，请参见“另请参见”部分。

下图所示为一个必须执行显式数据类型转换的示例：

“Block”函数块中，输入参数“IN_INT”处变量的数据类型应为 INT。因此，必须先将变量

“IN_DINT”的值从 DINT 转换为 INT。如果变量“IN_DINT”的值在数据类型 INT 的允许值范围内，

则进行转换。否则，会发出溢出信号。虽然在发生溢出时仍将进行转换，但值将会被截断，

同时将使能输出 ENO 置位为“0”。

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
隐式转换 (页 574)
显式转换 (页 606)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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3.16.2 隐式转换 (S7-1200)

3.16.2.1 激活或取消激活 IEC 检查 (S7-1200)
该操作数的数据类型用于检查兼容性。可设置较多或较少的条件进行兼容性测试。如果激活

“IEC 检查”(IEC check)，则系统将应用较严格条件。 
可以为项目的所有新块或个别块统一设置 IEC 检查。

为新块设置 IEC 检查

要为项目中的所有新块设置 IEC 检查，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“PLC 编程 > 常规”(PLC programming > General) 组。

3. 在“新块的默认设置”(Default settings for new blocks) 组中，选中或取消选中“IEC 检查”(IEC 
Check) 复选框。
将为程序中的所有新块启用或禁用 IEC 检查。

为某个块设置 IEC 检查

要为某个块设置 IEC 检查，请按以下步骤操作：

1. 打开块。

2. 在巡视窗口中打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 在区域导航中选择“常规”组。

4. 选中或清除“IEC 检查”(IEC Check) 复选框。
启用或禁用此块的 IEC 检查。设置与项目存储在一起。

3.16.2.2 二进制数 (S7-1200)

BOOL 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

数据类型 BOOL 不能进行隐式转换。

参见

BOOL（位） (页 258)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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位字符串 (S7-1200)

BYTE 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 BYTE 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

BYTE BOOL - - 不能进行隐式转换

WORD x x 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

DWORD x x
SINT - x
USINT - x
INT - x
UINT - x
DINT - x
UDINT - x
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
TIME - -
DTL - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - x 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。

WCHAR - x
x: 可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 575



参见

BYTE (页 259)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
BYTE 显式转换 (页 608)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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WORD 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 WORD 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

WORD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 低有效字节被传递到目标数据类型，而 高有效字节则被

忽略。

DWORD X X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

SINT - X 低有效字节被传递到目标数据类型，而 高有效字节则被

忽略。

USINT - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
TIME - -
DTL - -
TOD - -
DATE - X 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。

STRING - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -
CHAR - X 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。

WCHAR - X
x: 可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 577



参见

WORD (页 261)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
WORD 显式转换 (页 611)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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DWORD 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 DWORD 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

DWORD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 将右边字节传递给目标数据类型，忽略左边字节。

WORD - X
SINT - X
USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

UDINT - X
REAL - X 数值转换为目标数据类型格式。 （例如：数值“-1”转换为数值

“-1.0”。）

LREAL - - 不能进行隐式转换

TIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

DTL - - 不能进行隐式转换

TOD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

DATE - - 不能进行隐式转换

STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WCHAR - X
x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 579



参见

DWORD (页 262)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
DWORD 显式转换 (页 614)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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3.16.2.3 整数 (S7-1200)

SINT 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 SINT 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

SINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。 其余

位以 0 填充。WORD - X
DWORD - X
USINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

SINT #-1 转换为 INT #-1，不填充“0”。）INT X X
UINT - X
DINT X X
UDINT - X
REAL X X 数值转换为目标数据类型格式。 （例如：数值“-1”转换为数值

“-1.0”。）LREAL X X
TIME - - 不能进行隐式转换

DTL - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WCHAR - X
x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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参见

SINT（8 位整数） (页 266)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
SINT 显式转换 (页 618)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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USINT 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 USINT 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

USINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。 其余

位以 0 填充。WORD - X
DWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

USINT #10 转换为 DINT #10 或者从 USINT #128 转换为 SINT 
#-128）

INT X X
UINT X X
DINT X X
UDINT X X
REAL X X 数值转换为目标数据类型格式。 （例如：数值“1”转换为数值

“1.0”。）LREAL X X
TIME - - 不能进行隐式转换

DTL - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WCHAR - X
x:可以转换

-: 不可转换

参见

USINT（8 位整数） (页 268)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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数据类型转换概述 (页 571)
USINT 显式转换 (页 621)

INT 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表显示了 INT 数据类型的隐式转换的选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

INT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WORD - X
DWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

INT #-1 转换为 SINT #-1 或者从 INT #-32 767 转换为 UINT 
#32 769）

USINT - X
UINT - X
DINT X X
UDINT - X
REAL X X 数值转换为目标数据类型格式。 （例如：数值“-1”转换为数值

“-1.0”。）LREAL X X
TIME - - 不能进行隐式转换

DTL - -
TOD - -
DATE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

STRING - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WCHAR - X
x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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参见

INT（16 位整数） (页 269)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
INT 显式转换 (页 624)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 585



UINT 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 UINT 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

UINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WORD - X
DWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

UINT #100 转换为 DINT #100 或者从 UINT #60 000 转换为 
INT #-5536）

USINT - X
INT - X
DINT X X
UDINT X X
REAL X X 数值转换为目标数据类型格式。 （例如：数值“1”转换为数值

“1.0”。）LREAL X X
TIME - - 不能进行隐式转换

DTL - -
TOD - -
DATE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

STRING - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WCHAR - X
x:可以转换

-: 不可转换

参见

UINT（16 位整数） (页 270)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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数据类型转换概述 (页 571)
UINT 显式转换 (页 628)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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DINT 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 DINT 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

DINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WORD - X
DWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

DINT #-1 转换为 SINT #-1 或者从 DINT #-1 转换为 USINT 
#255）

USINT - X
INT - X
UINT - X
UDINT - X
REAL - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

DINT #-1 转换为 REAL #-1.0，但在准确度上略有损失，因为

绝对值大于 8 388 608）
LREAL X X 数值转换为目标数据类型格式。（例如：数值“-1”转换为数值

“-1.0”。）

TIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

DTL - - 不能进行隐式转换

TOD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

DATE - - 不能进行隐式转换

STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WCHAR - X
x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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参见

DINT（32 位整数） (页 271)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
DINT 显式转换 (页 631)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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UDINT 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 UDINT 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

UDINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WORD - X
DWORD - X
SINT - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。 （例如，值从 

DINT #-1 转换为 SINT #-1 或者从 DINT #-1 转换为 USINT 
#255）

USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
REAL - X 源值的位模式转换并传递给目标数据类型。（例如，值从 

DINT #-1 转换为 REAL #-1.0，但在准确度上略有损失，因为

绝对值大于 8 388 608）
LREAL X X 数值转换为目标数据类型格式。（例如：数值“1”转换为数值

“1.0”。）

TIME - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

DTL - - 不能进行隐式转换

TOD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

DATE - - 不能进行隐式转换

STRING - -
WSTRING - -
CHAR - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

WCHAR - X
x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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参见

UDINT（32 位整数） (页 273)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
UDINT 显式转换 (页 635)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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3.16.2.4 浮点数 (S7-1200)

REAL 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 REAL 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

REAL BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。

SINT - X 源值的位模式四舍五入并转换和传递给目标数据类型。 （例

如，四舍五入并转换 REAL #2.5 -> INT #2，或者负数 REAL 
#-2.5 -> INT #-2 -> USINT #254）。溢出时余数确定 REAL 
#305.5 -> INT #306 -> USINT #50）

USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
LREAL X X 数值传递给目标数据类型。

TIME - - 不能进行隐式转换

DTL - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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参见

REAL (页 278)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
REAL 显式转换 (页 638)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 593



LREAL 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 LREAL 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

LREAL BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
SINT - X 源值的位模式四舍五入并转换和传递给目标数据类型。 （例

如，四舍五入并转换 REAL #2.5 -> INT #2，或者负数 REAL 
#-2.5 -> INT #-2 -> USINT #254）。溢出时余数确定 REAL 
#305.5 -> INT #306 -> USINT #50）

USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

TIME - -
DTL - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

x:可以转换

-: 不可转换

参见

LREAL 显式转换 (页 641)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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3.16.2.5 定时器 (S7-1200)

TIME 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 TIME 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

TIME BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - X 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。 转换结果为持续

时间（毫秒）。

SINT - - 不能进行隐式转换

USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - X 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。 转换结果为持续

时间（毫秒）。UDINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
DTL - -
TOD - X 少于 24 h (86 400 00 ms) 的源值的位模式在未改变的情况

下传递到目标数据类型。 不会再对目标值进行其它更改。 转
换结果为自半夜零点起的时间。

DATE - - 不能进行隐式转换

STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 595



参见

TIME（IEC 时间） (页 283)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
TIME 显式转换 (页 644)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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3.16.2.6 日期和时间 (S7-1200)

DATE 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 DATE 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

DATE BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - X 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。 转换结果为从 

1990 年 1 月 1 日开始到现在的天数。

DWORD - - 不能进行隐式转换

SINT - -
USINT - -
INT - X 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。 转换结果为从 

1990 年 1 月 1 日开始到现在的天数。UINT - X
DINT - - 不能进行隐式转换

UDINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - -
DTL - X 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。 转换结果为从 

1990 年 1 月 1 日开始到现在的天数。

TOD - - 不能进行隐式转换

STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 597



参见

DATE (页 285)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
DATE 显式转换 (页 647)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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TOD 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 TOD 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

TOD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - X 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。 转换结果为自当

天凌晨 (0:00) 起计算的时间（毫秒）。

SINT - - 不能进行隐式转换

USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - X 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。 转换结果为自当

天凌晨 (0:00) 起计算的时间（毫秒）。UDINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
TIME - X 将源值的位模式原样传递到目标数据类型。 转换结果为自当

天凌晨 (0:00) 起计算的时间（毫秒）。

DTL - - 不能进行隐式转换

DATE - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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参见

TIME_OF_DAY (TOD) (页 286)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
TOD 显式转换 (页 649)

DTL 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

无法隐式转换 DTL 数据类型。

参见

DTL 显式转换 (页 651)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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3.16.2.7 字符串 (S7-1200)

CHAR 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 CHAR 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

CHAR BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。 其余

位从左边开始填充 0。WORD - X
DWORD - X
SINT - X
USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

LREAL - -
TIME - -
DTL - -
TOD - -
DATE - -
WCHAR - -
STRING X X 该 STRING 长度变短为 1 并包含该字符。

WSTRING - - 不能进行隐式转换

x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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参见

CHAR (页 291)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
数据类型转换概述 (页 571)
CHAR 显式转换 (页 653)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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WCHAR 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表显示了 WCHAR 数据类型的隐式转换的选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

WCHAR BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到目标数据类型。其余

位从左边开始填充 0。WORD - X
DWORD - X
SINT - X
USINT - X
INT - X
UINT - X
DINT - X
UDINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

 LREAL - -
TIME - -
DTL - -
TOD - -
DATE - -
CHAR - -
STRING - -
WSTRING X X 该 WSTRING 长度变短为 1 并包含该字符。

x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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STRING 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表列出了 STRING 数据类型的隐式转换选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

STRING BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - -
DTL - -
DATE - -
TOD - -
CHAR - X 如果该 STRING 包含一个或多个字符，则返回 STRING 的首字

符。 否则返回的字符为代码 $00。
WCHAR - - 不能进行隐式转换

WSTRING - -
x:可以转换

-: 不可转换

参见

STRING 显式转换 (页 657)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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WSTRING 隐式转换 (S7-1200)

隐式转换选项

下表显示了 WSTRING 数据类型的隐式转换的选项：

源 目标 进行

IEC 检查

不进行

IEC 检查

说明

WSTRING BOOL - - 不能进行隐式转换

 BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - -
DTL - -
DATE - -
TOD - -
CHAR - -
WCHAR - X 如果该 WSTRING 包含一个或多个字符，则返回 WSTRING 的

首字符。否则，以编码 $0000 输出该字符。

STRING - - 不能进行隐式转换

x: 可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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3.16.3 显式转换 (S7-1200)

3.16.3.1 二进制数 (S7-1200)

BOOL 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 BOOL 数据类型的显式转换选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

BOOL BYTE X 仅置位目标数据类型的 LSB（
低有效位）。 使能输出 ENO 始
终为“1”。 

BOOL_TO_BYTE
WORD X BOOL_TO_WORD
DWORD X BOOL_TO_DWORD
SINT X BOOL_TO_SINT
USINT X BOOL_TO_USINT
INT X BOOL_TO_INT
UINT X BOOL_TO_UINT
DINT X BOOL_TO_DINT
UDINT X BOOL_TO_UDINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
TIME - -
DTL - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

x: 可以转换

- : 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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参见

BOOL（位） (页 258)
BYTE 隐式转换 (页 575)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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位字符串 (S7-1200)

BYTE 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 BYTE 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符 
指令

BYTE1) BOOL X 可以是以下场景：

• 如果源为“0”，则目标数据类型也为

“0” 且使能输出 ENO 为“1”。
• 如果只有源值的 低有效位 LSB 为

“1”，则目标数据类型也为“1”且使

能输出 ENO 为“1”。
• 如果源值中的其它位与 LSB 不相

同，则将根据 低有效位进行设置

目标数据类型同时使能输出 ENO 为
“0”。

BYTE_TO_BOOL

WORD1) X 源值的位模式以右对齐方式原样传递

到目标数据类型。

BYTE_TO_WORD
DWORD1) X BYTE_TO_DWORD
SINT X BYTE_TO_SINT
USINT X BYTE_TO_USINT
INT X BYTE_TO_INT
UINT X BYTE_TO_UINT
DINT X BYTE_TO_DINT
UDINT X BYTE_TO_UDINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
TIME X 源值的位模式以右对齐方式原样传递

到目标数据类型。

BYTE_TO_TIME

DTL - 不能进行显式转换 -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样传递

到目标数据类型。

BYTE_TO_TOD
DATE X BYTE_TO_DATE
STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR X 源值的位模式以右对齐方式原样传递

到目标数据类型。

BYTE_TO_CHAR
WCHAR X BYTE_TO_WCHAR

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符 
指令

x: 可以转换

- : 不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD）将解释为位长度相同的无符号整数。 数据类型 BYTE 将解释为 USINT，
WORD 将解释为 UINT，DWORD 将解释为 UDINT。

参见

BYTE (页 259)
BYTE 隐式转换 (页 575)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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WORD 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 WORD 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

WORD1) BOOL X 可以是以下场景：

• 如果源为“0”，则目标数据类型也

为“0” 且使能输出 ENO 为“1”。
• 如果只有源值的 低有效位 LSB 

为“1”，则目标数据类型也为“1”
且使能输出 ENO 为“1”。

• 如果源值其它位不等于 低有效

位，则目标数据类型根据 低有

效位进行设置且使能输出 ENO 为
“0”。

WORD_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

WORD_TO_BYTE
DWORD1) X WORD_TO_DWORD
SINT X ENO = TRUE

#sint1 := 
WORD_TO_SINT(16#FFFF); // -1 至
#sint1 := 
WORD_TO_SINT(16#FF80); // -128
#sint1 := WORD_TO_SINT(16#0); // 
0 至
#sint1 := 
WORD_TO_SINT(16#007F); // 127
 
ENO = FALSE
#sint1 := 
WORD_TO_SINT(16#FF7F); // -129 
至

#sint1 := 
WORD_TO_SINT(16#8000); // 
-32768
#sint1 := 
WORD_TO_SINT(16#0080); // 128 
至

#sint1 := 
WORD_TO_SINT(16#7FFF); // 
32767

WORD_TO_SINT

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

612 编程和操作手册, 11/2022



源 目标 转换 说明 指令助记符

USINT X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

WORD_TO_USINT
INT X WORD_TO_INT
UINT X WORD_TO_UINT
DINT X WORD_TO_DINT
UDINT X WORD_TO_UDINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
TIME X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

WORD_TO_TIME

DTL - 不能进行显式转换 -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

WORD_TO_TOD
DATE X WORD_TO_DATE
STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

WORD_TO_CHAR
WCHAR X WORD_TO_WCHAR

WORD_BCD16 INT X 待转换值的数据类型为 WORD，而

且是一个介于 -999 到 +999 之间的 
BCD 编码值。转换结果为 INT 类型的

整数（以二进制格式表示）。 进行

实数转换。 如果位模式包括一个无

效的四位二进制值，不会触发同步

错误，仅会将状态位 OV 置位。

WORD_BCD16_TO_INT
BCD16 INT X BCD16_TO_INT

x: 可以转换

- : 不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD）将解释为位长度相同的无符号整数。 数据类型 BYTE 将解释为 USINT，
WORD 将解释为 UINT，DWORD 将解释为 UDINT。

参见

WORD (页 261)
WORD 隐式转换 (页 577)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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DWORD 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 DWORD 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DWORD1) BOOL X 可以是以下场景：

• 如果源为“0”，则目标数据类型

也为“0”，同时使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型也

为“1”，同时使能输出 ENO 为
“1”。

• 如果源值其它位不等于 低有

效位，则目标数据类型根据 
LSB 进行设置且使能输出 ENO 
为“0”。

DWORD_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

DWORD_TO_BYTE
WORD1) X DWORD_TO_WORD
SINT X ENO = TRUE

#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#FFFF_FFFF
); // -1 到
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#FFFF_FF8
0); // -128
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#0); // 0 到
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#0000_007
F); // 127
 
ENO = FALSE
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#FFFF_FF7
F); // -129
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#8000_000
0); // -2147483648
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#0000_008

DWORD_TO_SINT

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

0); // 128 到
#sint1 := 
DWORD_TO_SINT(16#7FFF_FFF
F); // 2147483647

USINT X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

DWORD_TO_USINT

INT X ENO = TRUE
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#FFFF_FFFF)
; // -1 到
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#FFFF_8000
); // -32768
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#0); // 0 到
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#0000_7FFF
); // 32767
 
ENO = FALSE
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#FFFF_7FFF)
; // -32769
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#8000_0000
); // -2147483648
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#8000); // 
32768 到
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#7FFF_FFFF)
; // 2147483647

DWORD_TO_INT

UINT X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

DWORD_TO_UINT
DINT X DWORD_TO_DINT
UDINT X DWORD_TO_UDINT

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

REAL X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。如果在转换过

程中出错，则 ENO 的信号状态将

为 1；如果在处理过程中出错，则 
ENO 的信号状态将为 0。

DWORD_TO_REAL

LREAL - 不能进行显式转换 -
TIME X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

DWORD_TO_TIME

DTL - 不能进行显式转换 -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

DWORD_TO_TOD
DATE X DWORD_TO_DATE
STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。

DWORD_TO_CHAR
WCHAR X DWORD_TO_WCHAR

DWORD_BCD32 DINT X 待转换值为 -9999999 到 
+9999999 之间的 BCD 编码值，

数据类型为 DWORD。转换结果为 
DINT 类型的整数（以二进制格式

表示）。进行实数转换。如果位模

式包括一个无效的四位二进制值，

不会触发同步错误，仅会将状态

位 OV 置位。

DWORD_BCD32_TO_DINT
BCD32 DINT X BCD32_TO_DINT

x：可以转换

- :不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD）将解释为位长度相同的无符号整数。数据类型 BYTE 将解释为 USINT，
WORD 将解释为 UINT，DWORD 将解释为 UDINT。

参见

DWORD (页 262)
DWORD 隐式转换 (页 579)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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3.16.3.2 整数 (S7-1200)

SINT 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了显式转换 SINT 数据类型的转换选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

SINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类型也为

“0”，同时使能输出 ENO 为“1”。
• 如果只有源值的 低有效位 LSB 为

“1”，则目标数据类型也为“1”，同

时使能输出 ENO 为“1”。
• 如果源值中的其它位与 LSB 不相

同，则目标数据类型的设置取决于 
LSB，同时使能输出 ENO 为“0”。

SINT_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样传递

到目标数据类型。如果将负值转换为

一个无符号目标数据类型，则使能输

出 ENO 设置为“0”。

SINT_TO_BYTE
WORD1) X SINT_TO_WORD
DWORD1) X SINT_TO_DWOR

D
USINT X 转换源值的位模式，并传递给目标数

据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负值转

换为一个无符号目标数据类型，则使

能输出 ENO 设置为“0”。

SINT_TO_USINT
INT X SINT_TO_INT
UINT X SINT_TO_UINT
DINT X SINT_TO_DINT
UDINT X SINT_TO_UDINT
REAL X 将该值转换为目标数据类型的格式

（使用“转换值”(CONVERT) 指令，将

值“-1”转换为值“-1.0”）。

SINT_TO_REAL, 
NORM_X

LREAL X SINT_TO_LREAL
, NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位为毫

秒。

SINT_TO_TIME

DTL - 不能进行显式转换 -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目标数

据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负值转

换为一个无符号目标数据类型，则使

能输出 ENO 设置为“0”。（由于格式为 
0:0，因此单位为毫秒）

SINT_TO_TOD

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目标数

据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负值转

SINT_TO_DATE

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

换为一个无符号目标数据类型，则使

能输出 ENO 设置为“0”。（由于格式为 
1990-1-1，因此单位为天）

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空格进

行填充。空格的数量取决于数字值的

长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，则使

能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

SINT_TO_STRIN
G, S_CONV, 
VAL_STRG

WSTRING X SINT_TO_WSTRI
NG

CHAR1) X 转换源值的位模式，并传递给目标数

据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负值转

换为一个无符号目标数据类型，则使

能输出 ENO 设置为“0”。

SINT_TO_CHAR
WCHAR1) X SINT_TO_WCHA

R

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD）和数据类型 CHAR 一开始就扩展成包括符号位在内所需

的宽度，然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

SINT（8 位整数） (页 266)
SINT 隐式转换 (页 581)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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USINT 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了显式转换 USINT 数据类型的转换选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

USINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型也

为“1”，同时使能输出 ENO 为
“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 不
相同，则目标数据类型的设置

取决于 LSB，同时使能输出 
ENO 为“0”。

USINT_TO_BOOL

BYTE 1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

USINT_TO_BYTE
WORD1) X USINT_TO_WORD
DWORD 1) X USINT_TO_DWORD
SINT X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。若转换期间改变了符

号位，则使能输出 ENO 设置为

“0”。

USINT_TO_SINT

INT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

USINT_TO_INT
UINT X USINT_TO_UINT
DINT X USINT_TO_DINT
UDINT X USINT_TO_UDINT
REAL X 将该值转换为目标数据类型的格

式（使用“转换值”(CONVERT) 指
令，将值“1”转换为值“1.0”）。

USINT_TO_REAL, 
NORM_X

LREAL X USINT_TO_LREAL, 
NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为毫秒。

USINT_TO_TIME

DTL - 不能进行显式转换 -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

USINT_TO_TOD
DATE X USINT_TO_DATE
STRING X 将值转换为一个字符串。 USINT_TO_STRING, 

S_CONV, VAL_STRG

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

WSTRING 该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

X USINT_TO_WSTRING

CHAR 1) X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。

USINT_TO_CHAR
WCHAR 1) X USINT_TO_WCHAR

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD）和数据类型 CHAR 一开始就扩展成需要的宽度（不存在

的符号位替换为 0），然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

USINT（8 位整数） (页 268)
USINT 隐式转换 (页 583)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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INT 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了显式转换 INT 数据类型的转换选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

INT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类型

也为“0”，同时使能输出 ENO 为
“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 LSB 
为“1”，则目标数据类型也为

“1”，同时使能输出 ENO 为“1”。
• 如果源值中的其它位与 LSB 不相

同，则目标数据类型的设置取

决于 LSB，同时使能输出 ENO 
为“0”。

INT_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递到目标数据类型。如果将负值转

换为一个无符号目标数据类型，则

使能输出 ENO 设置为“0”。

INT_TO_BYTE
WORD1) X INT_TO_WORD
DWORD1) X INT_TO_DWORD

SINT X 转换源值的位模式，并传递给目标

数据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为“0”。

INT_TO_SINT
USINT X INT_TO_USINT
UINT X INT_TO_UINT
DINT X INT_TO_DINT
UDINT X INT_TO_UDINT
REAL X 数值转换为目标数据类型的格式

（例如：通过“转换值”(CONVERT) 
指令将值“-1”转换为“-1.0”）。

INT_TO_REAL, 
NORM_X

LREAL X INT_TO_LREAL, 
NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位为

毫秒。

INT_TO_TIME

DTL - 不能进行显式转换 -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目标

数据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为“0”。
（由于格式为 0:0，因此单位为毫

秒；检查 24 小时限值）

INT_TO_TOD

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目标

数据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为“0”。
（由于格式为 1990-1-1，因此单位

为天；检查负值）

INT_TO_DATE

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空格

进行填充。空格的数量取决于数字

值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，则

使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

INT_TO_STRING, 
S_CONV, 
VAL_STRG)

WSTRING X INT_TO_WSTRING

CHAR1) X 转换源值的位模式，并传递给目标

数据类型。（值“-1”(16#FF) 变为

“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为“0”。

INT_TO_CHAR
WCHAR1) X INT_TO_WCHAR

BCD16 X 待转换的值为 -999 到 +999 之间的

整数值，数据类型为 INT。转换结

果为 WORD 类型的 BCD 码。进行

实数转换。如果值不在目标区域

内，不会触发同步错误，而只会置

位状态位 OV。

INT_TO_BCD16
BCD16_W
ORD

X INT_TO_BCD16_W
ORD

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD）和数据类型 CHAR 一开始就扩展成包括符号位在内所需

的宽度，然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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参见

INT（16 位整数） (页 269)
INT 隐式转换 (页 584)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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UINT 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了显式转换 UINT 数据类型的转换选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

UINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型也

为“1”，同时使能输出 ENO 为
“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 不
相同，则目标数据类型的设置

取决于 LSB，同时使能输出 
ENO 为“0”。

UINT_TO_BOOL

BYTE 1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。如果在这

个过程中出现位丢失，则使能输

出 ENO 设置为 0。

UINT_TO_BYTE
WORD1) X UINT_TO_WORD
DWORD 1) X UINT_TO_DWORD
SINT X UINT_TO_SINT
USINT X UINT_TO_USINT
INT X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。如果在转换过程中符

号位发生变更，则使能输出 ENO 
设置为“0”。

UINT_TO_INT

DINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

UINT_TO_DINT
UDINT X UINT_TO_UDINT
REAL X 数值转换为目标数据类型的格式

（例如：通过“转换

值”(CONVERT) 指令将值“1”转换

为“1.0”）。

UINT_TO_REAL, 
NORM_X

LREAL X UINT_TO_LREAL, 
NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为毫秒。

UINT_TO_TIME

DTL - 不能进行显式转换 -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 变
为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将

负值转换为一个无符号目标数据

类型，则使能输出 ENO 将置位为

UINT_TO_TOD

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

“0”。（由于格式为 0:0，因此单

位为毫秒；检查 24 小时限值）

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 变
为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将

负值转换为无符号的目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为

“0”。（由于格式为 1990-1-1，
因此单位为天；检查负值）

UINT_TO_DATE, 
T_CONV

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

UINT_TO_STRING, 
S_CONV, VAL_STRG

WSTRING X UINT_TO_WSTRING

CHAR 1) X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。发生溢出时，将使能

输出 ENO 设置为“0”。

UINT_TO_CHAR
WCHAR 1) X UINT_TO_WCHAR

√：可以转换

-：不可转换

1) 位字符串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）和数据类型 CHAR 首先扩展到所需的宽度

（非符号替换为零），然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

UINT（16 位整数） (页 270)
UINT 隐式转换 (页 586)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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DINT 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了显式转换 DINT 数据类型的转换选项和指令：

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型也

为“1”，同时使能输出 ENO 为
“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 不
相同，则目标数据类型的设置

取决于 LSB，同时使能输出 
ENO 为“0”。

DINT_TO_BOOL

BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。如果将负

值转换为一个无符号目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为“0”。

DINT_TO_BYTE
WORD1) X DINT_TO_WORD
DWORD1) X DINT_TO_DWORD

SINT X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 变
为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将

负值转换为一个无符号目标数据

类型，则使能输出 ENO 设置为

“0”。

DINT_TO_SINT
USINT X DINT_TO_USINT
INT X DINT_TO_INT
UINT X DINT_TO_UINT
UDINT X DINT_TO_UDINT
REAL X 数值转换为目标数据类型的格式

（例如：通过“转换

值”(CONVERT) 指令将值“-1”转换

为“-1.0”）。

DINT_TO_REAL, 
NORM_X

LREAL X DINT_TO_LREAL, 
NORM_X

TIME X 数值传递给目标数据类型，单位

为毫秒。

DINT_TO_TIME, 
T_CONV

DTL - 不能进行显式转换 -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 变
为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将

负值转换为一个无符号目标数据

类型，则使能输出 ENO 将置位为

“0”。（由于格式为 0:0，因此单

位为毫秒）

DINT_TO_TOD

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 变
为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将

负值转换为一个无符号目标数据

类型，则使能输出 ENO 将置位为

“0”。（由于格式为 1990-1-1，
因此单位为天）

DINT_TO_DATE

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

DINT_TO_STRING, 
S_CONV, VAL_STRG

WSTRING X DINT_TO_WSTRING

CHAR1) X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 变
为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将

负值转换为一个无符号目标数据

类型，则使能输出 ENO 设置为

“0”。

DINT_TO_CHAR
WCHAR1) X DINT_TO_WCHAR

BCD32 X 待转换值为 –999999 到 
+9999999 之间的整数值，数据

类型为 DINT。转换结果为 
DWORD 类型的 BCD 码。发生溢

出时，将使能输出设置为“0”。进

行实数转换。如果值不在目标区

域内，不会触发同步错误，而只

会置位状态位 OV。

DINT_TO_BCD32
BCD32_DWO
RD

X DINT_TO_BCD32_DW
ORD

√：可以转换

-：不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD）和数据类型 CHAR 一开始就扩展成包括符号位在内所需

的宽度，然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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参见

DINT（32 位整数） (页 271)
DINT 隐式转换 (页 588)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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UDINT 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了显式转换 UDINT 数据类型的转换选项和指令：

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

UDINT BOOL X 可能的场景，如下所示：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”，同时使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型也

为“1”，同时使能输出 ENO 为
“1”。

• 如果源值中的其它位与 LSB 不
相同，则目标数据类型的设置

取决于 LSB，同时使能输出 
ENO 为“0”。

UDINT_TO_BOOL

BYTE 1) X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。如果在这个过程中出

现位丢失，则使能输出 ENO 设置

为“0”。

UDINT_TO_BYTE
WORD1) X UDINT_TO_WORD
DWORD 1) X UDINT_TO_DWORD
SINT X UDINT_TO_SINT
USINT X UDINT_TO_USINT
INT X UDINT_TO_INT
UINT X UDINT_TO_UINT
DINT X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。如果在转换过程中符

号位发生变更，则使能输出 ENO 
设置为“0”。

UDINT_TO_DINT

REAL X 数值转换为目标数据类型的格式

（例如：通过“转换

值”(CONVERT) 指令将值“1”转换

为“1.0”）。

UDINT_TO_REAL, 
NORM_X

LREAL X UDINT_TO_LREAL, 
NORM_X

TIME X 源值的位模式采用右对齐方式原

样传递给目标数据类型，单位为

毫秒。

UDINT_TO_TIME

DTL - 不能进行显式转换 -
TOD X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 变
为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将

负值转换为一个无符号目标数据

UDINT_TO_TOD, 
T_CONV

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

类型，则使能输出 ENO 将置位为

“0”。（由于格式为 0:0，因此单

位为毫秒；检查 24 小时限值）

DATE X 转换源值的位模式，并传递给目

标数据类型。（值“-1”(16#FF) 变
为“-1”(16#FFFFFFFF)）。如果将

负值转换为无符号的目标数据类

型，则使能输出 ENO 设置为

“0”。（由于格式为 1990-1-1，
因此单位为天；检查负值）

UDINT_TO_DATE

STRING X 将值转换为一个字符串。

该字符串的前几个字符将使用空

格进行填充。空格的数量取决于

数字值的长度。

输出正数值时不带符号。 
如果超出字符串所允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。
SCL 具有以下特性：

• 不插入空格。

• 字符串前面带一个符号。

UDINT_TO_STRING, 
S_CONV, VAL_STRG

WSTRING X UDINT_TO_WCHAR

CHAR 1) X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。发生溢出时，将使能

输出 ENO 设置为“0”。

UDINT_TO_CHAR
WCHAR 1) X UDINT_TO_WCHAR

√：可以转换

-：不可转换

1) 位字符串（BYTE、WORD、DWORD、LWORD）和数据类型 CHAR 首先扩展到所需的宽度

（非符号替换为零），然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

UDINT（32 位整数） (页 273)
UDINT 隐式转换 (页 590)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型
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3.16.3.3 浮点数 (S7-1200)

REAL 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 REAL 数据类型的显式转换选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

REAL BOOL - 不能进行显式转换

 
-

BYTE - -
WORD - -
DWORD X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。

REAL_TO_DWORD

SINT X 将该值转换为目标数据类型。 转
换的结果则取决于所使用的指

令。 如果转换期间超过目标数据

类型允许的值范围或待转换的值

为无效浮点数，则将使能输出 
ENO 设置为“0”。

REAL_TO_SINT, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

USINT X REAL_TO_USINT, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

INT X REAL_TO_INT, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

UINT X REAL_TO_UINT, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

DINT X REAL_TO_DINT, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

UDINT X REAL_TO_UDINT, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

LREAL X 将该值转换为目标数据类型。 转
换结果取决于所用的指令，如 
TRUNC(2.5) = 2.0; CEIL(2.5) = 
3.0

REAL_TO_LREAL, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

TIME - 不能进行显式转换 -

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DTL - -
TOD - -
DATE - -
STRING X 将数值转换为字符串。 如果超过

字符串长度或待转换的值为无效

浮点数，则将使能输出 ENO 设置

为“0”。 字符串长度 少为 14 个
字符。

REAL_TO_STRING, 
S_CONV, VAL_STRG

WSTRING X REAL_TO_WSTRING

CHAR - 不能进行显式转换 -
WCHAR - -

x: 可以转换

-: 不可转换

参见

REAL (页 278)
REAL 隐式转换 (页 592)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

640 编程和操作手册, 11/2022



LREAL 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 LREAL 数据类型的显式转换选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

LREAL BOOL - 不能进行显式转换

 
-

BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
SINT X 将该值转换为目标数据类

型。 转换的结果则取决于所

使用的指令。 如果转换期间

超过目标数据类型允许的值范

围或待转换的值为无效浮点

数，则将使能输出 ENO 设置

为“0”。

LREAL_TO_SINT, ROUND, 
CEIL, FLOOR, TRUNC, 
NORM_X, SCALE_X

USINT X LREAL_TO_USINT, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

INT X LREAL_TO_INT, ROUND, 
CEIL, FLOOR, TRUNC, 
NORM_X, SCALE_X

UINT X LREAL_TO_UINT, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

DINT X LREAL_TO_DINT, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

UDINT X LREAL_TO_UDINT, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

REAL X 将该值转换为目标数据类

型。 如果转换期间超过目标

数据类型允许的值范围或待转

换的值为无效浮点数，则将使

能输出 ENO 设置为“0”。 允许

损失一些准确度。

LREAL_TO_LREAL, 
ROUND, CEIL, FLOOR, 
TRUNC, NORM_X, 
SCALE_X

TIME - 不能进行显式转换 -
DTL - -

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

TOD - -
DATE - -
STRING X 将数值转换为字符串。 如果

超过字符串长度或待转换的值

为无效浮点数，则将使能输

出 ENO 设置为“0”。 字符串长

度 少为 21 个字符。

LREAL_TO_STRING, 
S_CONV, VAL_STRG

WSTRING X LREAL_TO_WSTRING

CHAR - 不能进行显式转换 -
WCHAR - -

x: 可以转换

-: 不可转换

参见

LREAL (页 279)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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3.16.3.4 定时器 (S7-1200)

TIME 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 TIME 数据类型的显式转换选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

TIME BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。

TIME_TO_BYTE
WORD
1)

X TIME_TO_WORD

DWOR
D1)

X TIME_TO_DWORD

SINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型，单位为毫

秒。

TIME_TO_SINT
USINT X TIME_TO_USINT
INT X TIME_TO_INT
UINT X TIME_TO_UINT
DINT X 将源值的位模式原样传递到目标

数据类型。 转换结果为持续时间

（毫秒）。 

TIME_TO_DINT, T_CONV

UDINT X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型，单位为毫

秒。 如果符号改变，则将使能输

出 ENO 设置为“0”。

TIME_TO_UDINT

REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
DTL - -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。 如果源值

超出 TOD 的值范围，则目标数据

类型保持不变。

TIME_TO_TOD

DATE - 不能进行显式转换 -
STRIN
G

- -

WSTRI
NG

- -

CHAR - -
WCHA
R

- -

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

x: 可以转换

-: 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD) 和数据类型 CHAR 一开始就扩展成所需的宽度，然后再复

制这些位。 源类型决定了解释方法。

参见

TIME（IEC 时间） (页 283)
TIME 隐式转换 (页 595)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

646 编程和操作手册, 11/2022



3.16.3.5 时钟和日历 (S7-1200)

DATE 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 DATE 数据类型的显式转换选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

DATE BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方

式原样传递到目标数据类

型。

DATE_TO_BYTE
WORD1) X DATE_TO_WORD
DWORD1) X DATE_TO_DWORD
SINT X 结果返回自 1990 年 1 月 

1 日开始的天数。

DATE_TO_SINT
USINT X DATE_TO_USINT
INT X DATE_TO_INT
UINT X DATE_TO_UINT
DINT X DATE_TO_DINT
UDINT X DATE_TO_UDINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
TIME - -
DTL 2) X 源值的位模式以右对齐方

式原样传递到目标数据类

型。

DATE_TO_DTL

TOD - 不能进行显式转换 -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

x：可以转换

- :不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD) 和数据类型 CHAR 一开始就扩展成所需的宽度，然后再复

制这些位。源类型决定了解释方法。

2) 数据类型 DTL 将进行如下初始化：1970-1-1-0:0:0。对 DATE_TO_DTL 进行转换时，将仅

置位 DTL 的相应部分。DTL 的其它部分将保留原来的初始化状态。指令“T_COMBINE”和
“T_CONV”将产生以下不同结果：

• T_COMBINE(D#2015-24-12, LTOD#12:13:14) 返回 DTL#2015-24-12-12:13:14 
• myDTL := T_CONV(D#2015-24-12); myDTL := T_CONV(LTOD#12:13:14) 将返回 myDTL 

= DTL#1970-1-1-12:13:14

参见

DATE (页 285)
DATE 隐式转换 (页 597)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程

648 编程和操作手册, 11/2022



TOD 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 TOD 数据类型的显式转换选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

TOD BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 将源值的位模式原样传递

到目标数据类型。

TOD_TO_BYTE
WORD1) X TOD_TO_WORD
DWORD1) X TOD_TO_DWORD
SINT X 结果返回自晚上零点起计

算的时间（毫秒）。

TOD_TO_SINT
USINT X TOD_TO_USINT
INT X TOD_TO_INT
UINT X TOD_TO_UINT
DINT X TOD_TO_DINT
UDINT X 转换结果为自当天凌晨 

(0:00) 起计算的时间（毫

秒）。

TOD_TO_UDINT, T_CONV

REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
TIME X 结果返回自晚上零点起的

时间。

TOD_TO_TIME

DTL X 结果是日期被设置为 
1970 年 1 月 1 日。

TOD_TO_DTL

DATE - 不能进行显式转换 -
STRING - -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

x:可以转换

-: 不可转换

1) 位串（BYTE、WORD、DWORD）和数据类型 CHAR 一开始就扩展成包括符号位在内所需

的宽度，然后复制这些位。源类型决定了解释方法。

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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参见

TIME_OF_DAY (TOD) (页 286)
TOD 隐式转换 (页 599)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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DTL 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 DTL 数据类型的显式转换选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

DTL BYTE - 不能进行显式转换 -
WORD - -
DWORD - -
SINT - -
USINT - -
INT - -
UINT - -
DINT - -
UDINT - -
REAL - -
LREAL - -
TIME - -
TOD X 在转换期间，从 DTL 格式提取

时间信息，然后写入到目标数

据类型中。

DTL_TO_TOD, T_CONV

DATE X 在转换期间，从 DTL 格式提取

日期信息并转换为目标数据类

型。 发生溢出时，将使能输出 
ENO 设置为“0”。

DTL_TO_DATE, T_CONV

STRING - 不能进行显式转换 -
WSTRING - -
CHAR - -
WCHAR - -

x:可以转换

-: 不可转换

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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参见

DTL (页 289)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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3.16.3.6 字符串 (S7-1200)

CHAR 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 CHAR 数据类型的显式转换选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

CHAR BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原

样传递到目标数据类型。

CHAR_TO_BYTE
WORD1) X CHAR_TO_WORD
DWORD1) X CHAR_TO_DWORD
SINT X CHAR_TO_SINT
USINT X CHAR_TO_USINT
INT X CHAR_TO_INT
UINT X CHAR_TO_UINT
DINT X CHAR_TO_DINT
UDINT X CHAR_TO_UDINT
REAL - 不能进行显式转换 -
LREAL - -
TIME - -
DTL - -
TOD - -
DATE - -
STRING X 值将转换为字符串 (STRING) 

的第一个字符。 若未定义字

符串的长度，则转换后长度设

置为“1”。 如果已定义字符串

的长度，则它在转换后保持不

变。

CHAR_TO_STRING

WSTRING - 不能进行显式转换 -
WCHAR X   CHAR_TO_WCHAR

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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源 目标 转换 说明 指令助记符

x:可以转换

- : 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD) 和数据类型 CHAR 一开始就扩展成所需的宽度，然后再复

制这些位。源类型决定了解释方法。

参见

CHAR (页 291)
CHAR 隐式转换 (页 601)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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WCHAR 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 WCHAR 数据类型的显式转换选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

WCHA
R

BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE1) X 源值的位模式以右对齐方式原

样传递到目标数据类型。

WCHAR_TO_BYTE
WORD1) X WCHAR_TO_WORD
DWORD1) X WCHAR_TO_DWORD
SINT X WCHAR_TO_SINT
USINT X WCHAR_TO_USINT
INT X WCHAR_TO_INT
UINT X WCHAR_TO_UINT
DINT X WCHAR_TO_DINT
UDINT X WCHAR_TO_UDINT
REAL - 不能进行显式转换

 
-

LREAL - -
TIME - -
DTL - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
WSTRING X 值将转换为字符串 

(WSTRING) 的第一个字符。

如果未定义字符串的长度，则

在转换后将长度设置为“1”。 
如果已定义字符串的长度，则

它在转换后保持不变。

WCHAR_TO_WSTRING

CHAR X   WCHAR_TO_CHAR

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

x:可以转换

- : 不可转换

1) 位串 (BYTE、WORD、DWORD) 和数据类型 CHAR 一开始就扩展成所需的宽度，然后再复

制这些位。源类型决定了解释方法。

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
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STRING 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 STRING 数据类型的显式转换选项和指令：

数据类型

3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)

对 PLC 进行编程
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源 目标 转换 说明 指令助记符

STRIN
G

BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
SINT X 从字符串 (STRING) 的第一个字符

开始转换，直到字符串的结尾或

者到第一个不允许的字符处结

束。 可以转换以下字符：

• 数字

• 符号

• 句点

字符串的第一个字符可以是符号 
(+, -) 或数字。将忽略前导空格。 
句点用于分隔浮点数的转换。 不
允许使用指数符号“e”或“E”。 允许

在小数点左边使用逗号作为千位

分隔符，但将忽略该分隔符。 如
果转换的字符串格式无效或者发

生溢出，将使能输出 ENO 设置为

“0”。

STRING_TO_SINT, 
S_CONV, STRG_VAL

USINT X STRING_TO_USINT, 
S_CONV, STRG_VAL

INT X STRING_TO_INT, 
S_CONV, STRG_VAL

UINT X STRING_TO_UINT, 
S_CONV, STRG_VAL

DINT X STRING_TO_DINT, 
S_CONV, STRG_VAL

UDINT X STRING_TO_UDINT, 
S_CONV, STRG_VAL

REAL X STRING_TO_REAL, 
S_CONV, STRG_VAL

LREAL X STRING_TO_LREAL, 
S_CONV, STRG_VAL

TIME - 不能进行显式转换 -
DTL - -
TOD - -
DATE - -
CHAR X 将字符串 (STRING) 的第一个字符

转换为目标数据类型。 如果字符

串为空，则会将值“0”写入目标数

据类型。

STRING_TO_CHAR, 
S_CONV

WCHAR - 不能进行显式转换 -
WSTRING X   STRING_TO_WSTRIN

G
x:可以转换

- : 不可转换

数据类型
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参见

STRING (页 292)
数据类型转换概述 (页 571)

数据类型
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WSTRING 显式转换 (S7-1200)

显式转换选项

下表列出了 WSTRING 数据类型的显式转换选项和指令：

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

WSTRI
NG

BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE - -
WORD - -
DWORD - -
SINT X 从字符串 (STRING) 的第一个字符

开始转换，直到字符串的结尾或

者到第一个不允许的字符处结

束。可以转换以下字符：

• 数字

• 符号

• 句点

字符串的第一个字符可以是符号 
(+, -) 或数字。将忽略前导空格。

句点用于分隔浮点数的转换。不

允许使用指数符号“e”或“E”。 允许

在小数点左边使用逗号作为千位

分隔符，但将忽略该分隔符。 如
果字符串的布局对于转换而言无

效，或者发生上溢，那么使能输

出 ENO 将设置为“0”。

WSTRING_TO_SINT, 
S_CONV, STRG_VAL

USINT X WSTRING_TO_USINT, 
S_CONV, STRG_VAL

INT X WSTRING_TO_INT, 
S_CONV, STRG_VAL

UINT X WSTRING_TO_UINT, 
S_CONV, STRG_VAL

DINT X WSTRING_TO_DINT, 
S_CONV, STRG_VAL

UDINT X WSTRING_TO_UDINT, 
S_CONV, STRG_VAL

REAL X WSTRING_TO_REAL, 
S_CONV, STRG_VAL

LREAL X WSTRING_TO_LREAL, 
S_CONV, STRG_VAL

TIME - 不能进行显式转换

 
-

DTL - -
TOD - -
DATE - -
CHAR - -
WCHAR X 将字符串 (WSTRING) 的第一个字

符转换为目标数据类型。 如果字

符串为空，则值“0”将写入到目标

数据类型中。

WSTRING_TO_WCHA
R

STRING X   WSTRING_TO_STRIN
G

x:可以转换

- : 不可转换

数据类型
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3.17 S7-300 或 S7-400 的数据类型转换 (S7-300, S7-400)

3.17.1 数据类型转换概述 (S7-300, S7-400)

简介

如果在一个指令中包含多个操作数，必须确保这些数据类型是兼容的。分配或提供块参数时

也适用。如果操作数不是同一数据类型，则必须进行转换。

可选择两种转换方式：

• 隐式转换

编程语言 LAD、FBD、SCL 和 GRAPH 支持隐式转换。STL 编程语言不支持隐式转换。

• 显式转换

说明

将位字符串转换为 SCL
在表达式中，所有位字符串（BYTE、WORD 和 DWORD）都可以处理为相应的无符号整数

（USINT、UINT 和 UDINT）。因此，从 DWORD 隐式转换为 REAL 的操作过程与从 UDINT 转
换为 REAL 的相同。

数据类型
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隐式转换

如果操作数的数据类型是兼容的，则自动执行隐式转换。可以根据设定的严格或较宽松的条

件来进行兼容性测试：

• 进行 IEC 检查

在已经设置了 IEC 检查的情况下，下列规则适用于 LAD、FBD 和 GRAPH 编程语言：

– 可以进行隐式转换的数据类型仅有 BYTE 和 WORD。
– 源数据类型的位长度不能超过目标数据类型的位长度。例如，无法为预计为 BYTE 数

据类型的参数指定 WORD 数据类型的操作数。

在已经设置了 IEC 检查的情况下，下列规则适用于 SCL 编程语言：

– 无法将位字符串隐式转换为其它数据类型。例如，无法为预计为 INT 数据类型的参数

指定 WORD 数据类型的操作数。

– 源数据类型的位长度不能超过目标数据类型的位长度。例如，无法为预计为 BYTE 数
据类型的参数指定 WORD 数据类型的操作数。

• 不进行 IEC 检查（默认设置）

在未设置 IEC 检查的情况下，下列规则适用于 LAD、FBD 和 GRAPH 编程语言：

– 可以对 BYTE、WORD、DWORD、INT、DINT、TIME、S5TIME、TOD、DATE 和 CHAR 
数据类型进行隐式转换。

– 源数据类型的位长度不能超过目标数据类型的位长度。例如，无法为预计为 WORD 数
据类型的参数指定 DWORD 数据类型的操作数。

在未设置 IEC 检查的情况下，下列规则适用于 SCL 编程语言：

– 位字符串可以被隐式转换为其它数据类型。例如，可以对预期为 WORD 数据类型的参

数提供 WORD 数据类型的操作数。

– 位字符串无法被隐式转换为浮点数。例如，无法为预计为 REAL 数据类型的参数指定 
WORD 数据类型的操作数。

– 如果位长度相同，那么位字符串只能被隐式转换为 TIME、TOD、DATE 和 CHAR 数据

类型。例如，无法为预计为 DATE 数据类型的参数指定 DWORD 数据类型的操作数。

– 源数据类型的位长度不能超过目标数据类型的位长度。例如，无法为预计为 INT 数据

类型的参数指定 DINT 数据类型的操作数。

– 在到达/离去参数处输入的操作数位长度必须与为所述参数设定的位长度相同。

显式转换

如果因操作数不兼容而不能进行隐式转换，则可以使用显式转换指令。可以在“指

令”(Instructions) 任务卡中找到转换指令。

数据类型
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在使能输出 ENO 上将显示所有溢出。例如，如果源数据类型的值大于目标数据类型的值，则

会发生溢出。

说明

位模式的移位

如果显式转换中包含位模式移位，则不置位使能输出 ENO。

可以在“另请参见”下找到有关显式转换的更多信息。

下图所示为一个必须执行显式数据类型转换的示例：

“Block”函数块中，输入参数“IN_INT”处变量的数据类型应为 INT。因此，需要先将“IN_DINT”
变量的值从 DINT 转换为 INT。如果“IN_DINT”变量的值在 INT 数据类型值的允许范围内，则

执行转换。否则将报告发生溢出。然而，即使发生溢出也将进行转换，但值会被截断同时将 
ENO 使能输出置位为“0”。

参见

激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)
隐式转换 (页 664)
显式转换 (页 679)

3.17.2 隐式转换 (S7-300, S7-400)

3.17.2.1 激活或取消激活 IEC 检查 (S7-300, S7-400)
该变量的数据类型用于检查兼容性。可设置较多或较少的条件进行兼容性测试。如果激活“IEC 
检查”(IEC check)，则系统将应用较严格条件。

可以为项目的所有新块或个别块统一设置 IEC 检查。

数据类型
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为新块设置 IEC 检查

要为项目中的所有新块设置 IEC 检查，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“PLC 编程 > 常规”(PLC programming > General) 组。

3. 在“新块的默认设置”(Default settings for new blocks) 组中，选中或取消选中“IEC 检查”(IEC 
Check) 复选框。
将为程序中的所有新块启用或禁用 IEC 检查。

为某个块设置 IEC 检查

要为某个块设置 IEC 检查，请按以下步骤操作：

1. 打开块。

2. 在巡视窗口中打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 在区域导航中选择“常规”组。

4. 选中或清除“IEC 检查”(IEC Check) 复选框。
启用或禁用此块的 IEC 检查。设置与项目存储在一起。

参见

数据类型转换概述 (页 662)

3.17.2.2 二进制的数字 (S7-300, S7-400)

BOOL 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

无法隐式转换 BOOL 数据类型。

参见

BOOL（位） (页 258)

数据类型
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位字符串 (S7-300, S7-400)

BYTE 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 BYTE 隐式转换的选项：

源 目标 进行 IEC 检
查

不进行 IEC 检
查

说明

BYTE BOOL - - 不能进行隐式转换

WORD X X 源值的位模式将以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

DWORD X X
INT - - 不能进行隐式转换

DINT - X 源值的位模式将以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

REAL - - 不能进行隐式转换

 
 
 
 
 
 

TIME - -
S5TIME - -
DT - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
CHAR - X 将源值的位模式无改动地转换为目标数据类型。

x：可以转换

-:不可转换

参见

BYTE (页 259)
数据类型转换概述 (页 662)
BYTE 显式转换 (页 680)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型
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WORD 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 WORD 隐式转换的选项：

源 目标 进行 IEC 
检查

不进行 IEC 
检查

说明

WORD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 仅低字节传递给目标数据类型。

DWORD X X 源值的位模式以右对齐方式原样传递给目标数据类型。

INT - X
DINT - X
REAL - - 不能进行隐式转换

TIME - -
S5TIME - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

DT - - 不能进行隐式转换

TOD - -
DATE - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

STRING - - 不能进行隐式转换

CHAR - -
x：可以转换

-:不可转换

参见

WORD (页 261)
数据类型转换概述 (页 662)
WORD 显式转换 (页 682)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型

3.17 S7-300 或 S7-400 的数据类型转换 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 667



DWORD 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 DWORD 隐式转换的选项：

源 目标 进行 IEC 
检查

不进行 IEC 检
查

说明

DWORD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

WORD - X
INT - - 不能进行隐式转换

DINT - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

REAL - - 不能进行隐式转换

TIME - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

S5TIME - - 不能进行隐式转换

DT - -
TOD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

DATE - - 不能进行隐式转换

STRING - -
CHAR - -

x：可以转换

-:不可转换

参见

DWORD (页 262)
数据类型转换概述 (页 662)
DWORD 显式转换 (页 684)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型
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3.17.2.3 整数 (S7-300, S7-400)

INT 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 INT 隐式转换的选项：

源 目标 进行 IEC 
检查

不进行 IEC 检
查

说明

INT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

DWORD - - 不能进行隐式转换

DINT 1) X X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

REAL X X
TIME - - 不能进行隐式转换

S5TIME - -
DT - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
CHAR - -

x:可以转换

-: 不可转换

1)：仅限在 SCL 中。

参见

INT（16 位整数） (页 269)
数据类型转换概述 (页 662)
INT 显式转换 (页 687)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)
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DINT 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 DINT 隐式转换的选项：

源 目标 进行 IEC 
检查

不进行 IEC 检
查

说明

DINT BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

INT - - 不能进行隐式转换

REAL - -
TIME - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

S5TIME - - 不能进行隐式转换

DT - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
CHAR - -

x：可以转换

-:不可转换

参见

DINT（32 位整数） (页 271)
数据类型转换概述 (页 662)
STRING 显式转换 (页 701)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)
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3.17.2.4 浮点数 (S7-300, S7-400)

REAL 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

无法隐式转换 REAL 数据类型。

参见

REAL (页 278)
数据类型转换概述 (页 662)
CHAR 显式转换 (页 700)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型
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3.17.2.5 定时器 (S7-300, S7-400)

TIME 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 TIME 隐式转换的选项：

源 目标 进行 IEC 
检查

不进行 IEC 
检查

说明

TIME BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。转换结果为持续时间

（毫秒）。

INT - - 不能进行隐式转换

DINT - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。转换结果为持续时间

（毫秒）。

REAL - - 不能进行隐式转换

S5TIME - -
DT - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
CHAR - -

x：可以转换

-:不可转换

参见

TIME（IEC 时间） (页 283)
数据类型转换概述 (页 662)
TIME 显式转换 (页 695)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型
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S5TIME 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 S5TIME 隐式转换的选项：

源 目标 进行 IEC 检查 不进行 IEC 检
查

说明

S5TIME BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。 转换结果为

持续时间（毫秒）。

DWORD - - 不能进行隐式转换

INT - -
DINT - -
REAL - -
TIME - -
DT - -
TOD - -
DATE - -
STRING - -
CHAR - -

x： 可以转换

-: 不可转换

参见

S5TIME（持续时间） (页 282)
数据类型转换概述 (页 662)
S5TIME 显式转换 (页 696)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型
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3.17.2.6 日期和时间 (S7-300, S7-400)

DATE 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 DATE 隐式转换的选项：

源 目标 进行 IEC 
检查

不进行 IEC 检
查

说明

DATE BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。转换结果为从 1990 

年 1 月 1 日开始到现在的天数。

DWORD - - 不能进行隐式转换

INT - -
DINT - -
REAL - -
TIME - -
S5TIME - -
DT - -
TOD - -
STRING - -
CHAR - -

x：可以转换

-:不可转换

参见

DATE (页 285)
数据类型转换概述 (页 662)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型
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TOD 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 TOD 隐式转换的选项：

源 目标 进行 IEC 检查 不进行 IEC 检
查

说明

TOD BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - -
WORD - -
DWORD - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。转换结果为

自当天凌晨 (0:00) 起计算的时间（毫秒）。

INT - - 不能进行隐式转换

DINT - -
REAL - -
TIME - -
S5TIME - -
DT - -
DATE - -
STRING - -
CHAR - -

x：可以转换

-:不可转换

参见

TIME_OF_DAY (TOD) (页 286)
数据类型转换概述 (页 662)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型

3.17 S7-300 或 S7-400 的数据类型转换 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 675



DT 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

无法隐式转换 DT 数据类型。

参见

DATE_AND_TIME（日期和日时钟）  (页 287)
数据类型转换概述 (页 662)
DT 显式转换 (页 699)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型
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对 PLC 进行编程

676 编程和操作手册, 11/2022



3.17.2.7 字符串 (S7-300, S7-400)

CHAR 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

下表列出了数据类型 CHAR 隐式转换的选项：

源 目标 进行 IEC 
检查

不进行 IEC 检
查

说明

CHAR BOOL - - 不能进行隐式转换

BYTE - X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

WORD - - 不能进行隐式转换

DWORD - -
INT - -
DINT - -
REAL - -
TIME - -
S5TIME - -
DT - -
TOD - -
DATE - -
STRING X X 源值的位模式原样传递给目标数据类型。

x：可以转换

-:不可转换

参见

CHAR (页 291)
数据类型转换概述 (页 662)
CHAR 显式转换 (页 700)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型
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STRING 隐式转换 (S7-300, S7-400)

隐式转换选项

无法隐式转换 STRING 数据类型。

参见

STRING (页 292)
数据类型转换概述 (页 662)
STRING 显式转换 (页 701)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 664)

数据类型
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对 PLC 进行编程
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3.17.3 显式转换 (S7-300, S7-400)

3.17.3.1 二进制的数字 (S7-300, S7-400)

BOOL 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 BOOL 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

BOOL BYTE X 仅置位目标数据类型的 LSB（
低有效位）。使能输出 ENO 始
终为“1”。

CONVERT
WORD X
DWORD X
INT X BOOL_TO_INT
DINT X BOOL_TO_DINT
REAL - 不能进行显式转换 -
TIME -
S5TIME -
DT -
TOD -
DATE -
STRING -
CHAR -

x：可以转换

- :不可转换

参见

数据类型转换概述 (页 662)
BOOL（位） (页 258)
隐式转换 (页 664)

数据类型
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位字符串 (S7-300, S7-400)

BYTE 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 BYTE 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

BYTE BOOL X 可能出现以下情况：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”且使能输出 ENO 
为“1”。

• 如果只将源值的 低有效位 
LSB 设置为“1”，则目标数据

类型也为“1”且使能输出 
ENO 为“1”。

• 如果源值中的其它位与 低

有效位不相同，则目标数据

类型将根据 LSB 进行设置且

使能输出 ENO 为“0”。

CONVERT

WORD X 源值的位模式将以右对齐方式原

样传递给目标数据类型。 其它

位设为“0”。

CONVERT
DWORD X
INT X
DINT X
REAL - 不能进行显式转换 -
TIME -
S5TIME -
DT -
TOD -
DATE -
STRING -
CHAR X 源值的位模式将以右对齐方式原

样传递给目标数据类型。 其它

位设为“0”。

CONVERT

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

x： 可以转换

- : 不可转换

参见

BYTE (页 259)
数据类型转换概述 (页 662)
BYTE 隐式转换 (页 666)

数据类型

3.17 S7-300 或 S7-400 的数据类型转换 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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WORD 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 WORD 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

WORD BOOL X 可能出现以下情况：

• 如果源为“0”，则目标数据类

型也为“0”且使能输出 ENO 为
“1”。

• 如果只有源值的 低有效位 
LSB 为“1”，则目标数据类型

也为“1”且使能输出 ENO 为

“1”。
• 如果源值其它位不等于 低

有效位，则目标数据类型根

据 LSB 进行设置且使能输出 
ENO 为“0”。

CONVERT

BYTE X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。若超出目

标数据类型的允许值范围，则使

能输出 ENO 设为“0”。在这种情

况下，转换结果无效。

DWORD X
INT X
DINT X

REAL - 不能进行显式转换 -
TIME -
S5TIME X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

MOVE

DT - 不能进行显式转换 -
TOD -
DATE X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

MOVE

STRING - 不能进行显式转换 -
CHAR X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递到目标数据类型。

WORD_TO_CHAR

BLOCK_DB X 将 WORD 类型的位模式解释为

一个数据块编号。

WORD_TO_BLOCK_DB

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

WORD_BCD1) 2) INT X 如果超出目标数据类型允许的值

范围或生成 A-F 范围内无效的四

位二进制值，则将使能输出 
ENO 置位为“0”。在这种情况

下，转换结果无效。

WORD_BCD_TO_INT
BCD1) 2) INT X BCD_TO_INT

x：可以转换

- :不可转换

1) 待转换值为 -999 到 +999 之间的 BCD 码，数据类型为 WORD。转换结果为 INT 类型的整数（以二进制格式

表示）。

2) 适用于 SCL：如果该 BCD 码包含有伪四位二进制值，则 CPU 将报告编程错误并打开组织块“OB121”。如果

组织块 OB121 不存在，则 CPU 将变更为 STOP 模式。

参见

WORD (页 261)
数据类型转换概述 (页 662)
WORD 隐式转换 (页 667)

数据类型
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DWORD 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 DWORD 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DWORD BOOL X 可以是以下场景：

• 如果源为“0”，则目标数

据类型也为“0”，同时使

能输出 ENO 为“1”。
• 如果只有源值的 低有

效位 LSB 为“1”，则目标

数据类型也为“1”，同时

使能输出 ENO 为“1”。
• 如果源值其它位不等于

低有效位，则目标数

据类型根据 LSB 进行设

置且使能输出 ENO 为
“0”。

CONVERT

BYTE X 源值的位模式以右对齐方式

原样传递到目标数据类型。WORD X
INT X ENO = TRUE

#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#FFFF_
FFFF); // -1 到
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#FFFF_
8000); // -32768
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#0); // 
0 到
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#0000
_7FFF); // 32767
 
ENO = FALSE
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#FFFF_
7FFF); // -32769
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#8000
_0000); // -2147483648

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#8000
); // 32768 到
#int1 := 
DWORD_TO_INT(16#7FFF_
FFFF); // 2147483647

DINT X 源值的位模式以右对齐方式

原样传递到目标数据类型。

MOVE
REAL X
TIME X
S5TIME - 不能进行显式转换 -
DT -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式

原样传递到目标数据类型。

MOVE

DATE - 不能进行显式转换 -
STRING -
CHAR -

DWORD_BCD1)

 2)
DINT X 如果超出目标数据类型允许

的值范围或生成 A-F 范围内

无效的四位二进制值，则将

使能输出 ENO 置位为“0”。
在这种情况下，转换结果无

效。

DWORD_BCD_TO_DINT

BCD1) 2) DINT X BCD_TO_DINT

x：可以转换

- :不可转换

1) 待转换值为 -9999999 到 +9999999 之间的 BCD 码，数据类型为 DWORD。转换结果为 DINT 类型的整数（以

二进制格式表示）。

2) 适用于 SCL：如果该 BCD 码包含有伪四位二进制值，则 CPU 将报告编程错误并打开组织块“OB121”。如果

组织块 OB121 不存在，则 CPU 将变更为 STOP 模式。

参见

DWORD (页 262)
数据类型转换概述 (页 662)
DWORD 隐式转换 (页 668)

数据类型
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3.17.3.2 整数 (S7-300, S7-400)

INT 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 INT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

INT BOOL X 值先转换为 WORD 类型，然后再转换为 
BOOL 类型。

可能出现以下情况：

• 如果源为“0”，则目标数据类型也为

“0”且使能输出 ENO 为“1”。
• 如果只有源值的 低有效位 LSB 为

“1”，则目标数据类型也为“1”且使能

输出 ENO 为“1”。
• 如果源值其它位不等于 低有效位，

则目标数据类型根据 LSB 进行设置且

使能输出 ENO 为“0”。

INT_TO_BOOL

BYTE X 源值的位模式以右对齐方式原样传递到

目标数据类型。如果将负值转换为无符

号目标数据类型或发生溢出，则将使能

输出 ENO 设置为“0”。

CONVERT
WORD X MOVE
DWORD X
DINT X CONVERT, ITD
REAL X 数值转换为目标数据类型的格式（例

如：通过“转换值”指令 CONVERT 将值

“1”转换为“1.0”）。

CONVERT, SCALE, ITR

TIME - 不能进行显式转换 -
S5TIME -
DT -
TOD -
DATE -
STRING X 将值转换为字符串。字符串前面带有符

号位。若超出字符串允许的长度，则使

能输出 ENO 设置为“0”。

S_CONV, CONVERT

CHAR X 源值的位模式原样传递给目标数据类

型。转换负值或者发生溢出时，将使能

输出 ENO 设置为“0”。

CONVERT

BCD1) 2) X 如果超出目标数据类型允许的值范围或

生成 A-F 范围内无效的四位二进制值，

则将使能输出 ENO 置位为“0”。在这种情

况下，转换结果无效。

INT_TO_BCD
BCD_WOR
D1) 2)

X INT_TO_BCD_WORD

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

x：可以转换

- :不可转换

1) 待转换值为 -999 到 +999 之间的整数值，数据类型为 INT。转换结果为 WORD 类型的 BCD 码。

2) 适用于 SCL：如果该 BCD 码包含有伪四位二进制值，则 CPU 将报告编程错误并打开组织块“OB121”。如果

组织块 OB121 不存在，则 CPU 将变更为 STOP 模式。

参见

INT（16 位整数） (页 269)
数据类型转换概述 (页 662)
INT 隐式转换 (页 669)

数据类型
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DINT 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 DINT 数据类型显式转换的选项和指令：

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

DINT BOOL X 值先转换为 DWORD 类型，然后再转换

为 BOOL 类型。

可能出现以下情况：

• 如果源为“0”，则目标数据类型也为

“0”且使能输出 ENO 为“1”。
• 如果只有源值的 低有效位 LSB 为

“1”，则目标数据类型也为“1”且使

能输出 ENO 为“1”。
• 如果源值其它位不等于 低有效

位，则目标数据类型根据 LSB 进行

设置且使能输出 ENO 为“0”。

DINT_TO_BOOL

BYTE X 源值的位模式以右对齐方式原样传递

到目标数据类型。如果将负值转换为

无符号目标数据类型或发生溢出，则

将使能输出 ENO 设置为“0”。

CONVERT
WORD X
DWORD X MOVE
INT X CONVERT
REAL X 数值转换为目标数据类型的格式（例

如：通过“转换值”指令 CONVERT 将
值“1”转换为“1.0”）。

CONVERT, DTR, SCALE

TIME X 源值的位模式原样传递给目标数据类

型。

T_CONV, MOVE

S5TIME - 不能进行显式转换 -
DT -
TOD X 源值的位模式以右对齐方式原样传递

到目标数据类型。

CONVERT
DATE X
STRING X 将值转换为字符串。字符串前面带有

符号位。若超出字符串允许的长度，

则使能输出 ENO 设置为“0”。

S_CONV, CONVERT

CHAR X 源值的位模式原样传递给目标数据类

型。转换负值或者发生溢出时，将使

能输出 ENO 设置为“0”。

DINT_TO_CHAR

BCD1) 2) X 如果超出目标数据类型允许的值范围

或生成 A-F 范围内无效的四位二进制

值，则将使能输出 ENO 置位为“0”。在

这种情况下，转换结果无效。

DINT_TO_BCD
BCD_DWOR
D1) 2)

X DINT_TO_BCD_DWORD

数据类型
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源 目标 转换 说明 指令助记符

x：可以转换

- :不可转换

1) 待转换值为 -9999999 到 +9999999 之间的 BCD 码，数据类型为 DWORD。转换结果为 DINT 类型的整数（以

二进制格式表示）。

2) 适用于 SCL：如果该 BCD 码包含有伪四位二进制值，则 CPU 将报告编程错误并打开组织块“OB121”。如果

组织块 OB121 不存在，则 CPU 将变更为 STOP 模式。

参见

DINT（32 位整数） (页 271)
数据类型转换概述 (页 662)
隐式转换 (页 664)

数据类型
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3.17.3.3 浮点数 (S7-300, S7-400)

REAL 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 REAL 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

REAL BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE -
WORD -
DWORD X 源值的位模式原样传递给目标数

据类型。

CONVERT, MOVE

INT X 数值转换为目标数据类型。转换

的结果则取决于所使用的指令。

如果转换中超过目标数据类型允

许的值范围或待转换的值为无效

浮点数，则将使能输出 ENO 设置

为“0”。

CONVERT, ROUND, RND, CEIL, RND+, 
FLOOR, RND-, TRUNC, UNSCALEDINT X

TIME - 不能进行显式转换 -
S5TIME -
DT -
TOD -
DATE -
STRING X 将值转换为字符串。如果超过字

符串长度或待转换的值为无效浮

点数，将使能输出 ENO 设置为

“0”。

S_CONV, CONVERT

CHAR - 不能进行显式转换 -
x：可以转换

- :不可转换

数据类型
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参见

REAL (页 278)
数据类型转换概述 (页 662)
隐式转换 (页 664)

数据类型
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3.17.3.4 定时器操作 (S7-300, S7-400)

TIME 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 TIME 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

TIME BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE -
WORD -
DWORD X 源值的位模式原样传递给目标数

据类型。转换结果为持续时间

（毫秒）。

CONVERT

INT - 不能进行显式转换 -
DINT X 源值的位模式原样传递给目标数

据类型。转换结果为持续时间

（毫秒）。

T_CONV, CONVERT

REAL - 不能进行显式转换 -
S5TIME X 将值转换为目标数据类型格式。

发生溢出时，将使能输出 ENO 设
置为“0”。

T_CONV, CONVERT

DT - 不能进行显式转换 -
TOD -
DATE -
STRING -
CHAR -

x：可以转换

- :不可转换

数据类型

3.17 S7-300 或 S7-400 的数据类型转换 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 695



参见

TIME（IEC 时间） (页 283)
数据类型转换概述 (页 662)
TIME 隐式转换 (页 672)

S5TIME 显式转换 (S7-300, S7-400)

LAD、FBD、STL 和 GRAPH 中的显式转换选项

下表列出了 S5TIME 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

S5TIME BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE -
WORD X 将值转换为目标数据类型格式。 S5TIME_TO_WORD
DWORD - 不能进行显式转换 -
INT -
DINT -
REAL -
TIME X 将值转换为目标数据类型格式。 T_CONV, CONVERT
DT - 不能进行显式转换 -
TOD -
DATE -
STRING -
CHAR -

x：可以转换

- :不可转换

参见

S5TIME（持续时间） (页 282)
数据类型转换概述 (页 662)
S5TIME 隐式转换 (页 673)

数据类型
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3.17.3.5 日期和时间 (S7-300, S7-400)

DATE 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 DATE 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

DATE BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE -
WORD X 将值转换为目标数据类型格式。 DATE_TO_WORD
DWORD - 不能进行显式转换 -
INT X 将值转换为目标数据类型格式。 DATE_TO_INT
DINT X DATE_TO_DINT
REAL - 不能进行显式转换 -
TIME -
S5TIME -
DT -
TOD -
STRING -
CHAR -

x：可以转换

- :不可转换

参见

DATE (页 285)
数据类型转换概述 (页 662)
DATE 隐式转换 (页 674)

数据类型

3.17 S7-300 或 S7-400 的数据类型转换 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 697



TOD 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 TOD 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

TOD BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE -
WORD -
DWORD X 将值转换为目标数据类型格式。 TOD_TO_DWORD
INT - 不能进行显式转换 -
DINT X 源值的位模式以右对齐方式原样传

递给目标数据类型。

TOD_TO_DINT

REAL - 不能进行显式转换

 
 

-
 TIME -

S5TIME -
DT -
DATE -
STRING -
CHAR -

x：可以转换

- :不可转换

参见

TIME_OF_DAY (TOD) (页 286)
数据类型转换概述 (页 662)
TOD 隐式转换 (页 675)

数据类型
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DT 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 DT 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

DT BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE -
WORD -
DWORD -
INT -
DINT -
REAL -
TIME -
S5TIME -
TOD X 在转换过程中，从 DTL 格式中提取时间

并传递为目标数据类型。

T_CONV, CONVERT

DATE X 在转换期间，从 DTL 格式提取日期信息

并传递为目标数据类型。

STRING - 不能进行显式转换 -
CHAR -

x：可以转换

- :不可转换

参见

DATE_AND_TIME（日期和日时钟）  (页 287)
数据类型转换概述 (页 662)

数据类型
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3.17.3.6 字符串 (S7-300, S7-400)

CHAR 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 CHAR 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

CHAR BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE X 源值的位模式以右对齐方式原样

传递给目标数据类型。

CONVERT
WORD X
DWORD X
INT X
DINT X
REAL - 不能进行显式转换 -
TIME -
S5TIME -
DT -
TOD -
DATE -
STRING X 值将转换为字符串 (STRING) 的第

一个字符。如果未定义字符串长

度，则在转换后设置长度“1”。如

果定义了字符串长度，则转换后

仍保持不变。

S_CONV, CONVERT

x：可以转换

- :不可转换

参见

CHAR (页 291)
数据类型转换概述 (页 662)
CHAR 隐式转换 (页 677)

数据类型
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STRING 显式转换 (S7-300, S7-400)

显式转换选项

下表列出了 STRING 数据类型显式转换的选项和指令：

源 目标 转换 说明 指令助记符

STRING BOOL - 不能进行显式转换 -
BYTE -
WORD -
DWORD -
INT X 从字符串 (STRING) 的第一个开始转

换，直到字符串的结尾或者到第一个

不允许的字符处结束。允许转换以下

字符：

• 数字

• 符号

• 句点

字符串的第一个字符可以是符号 (+, -) 
或数字。将忽略前导空格。句点用于

分隔浮点数的转换。不允许使用指数

符号“e”或“E”。允许小数点左边出现逗

号作为千位分隔符，但是该逗号会被

忽略。如果转换的字符串格式无效或

者发生溢出，将使能输出 ENO 设置为

“0”。

S_CONV, CONVERT
DINT X
REAL X

TIME - 不能进行显式转换 -
S5TIME -
DT -
TOD -
DATE -
CHAR X 将字符串 (STRING) 的第一个字符转换

为目标数据类型。如果字符串为空，

则将值“0”写入目标数据类型。

S_CONV, CONVERT

x：可以转换

- :不可转换

数据类型
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参见

STRING (页 292)
数据类型转换概述 (页 662)
隐式转换 (页 664)

3.17.3.7 其它转换函数 (S7-300, S7-400)

SCL 中的其它显式转换函数 (S7-300, S7-400)

SCL 中的其它显式转换选项

下表列出了 SCL 中显式转换的其它选项和操作：

源 目标 说明 指令助记符

WORD BLOCK_DB 将 WORD 类型的位模式解释为一个数据块

编号。

WORD_TO_BLOCK_DB

BLOCK_DB WORD 将数据块编号解释为一个 WORD 类型的位

模式。

BLOCK_DB_TO_WORD

数据类型
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指令 4
4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

4.1.1 库示例 (S7-1200, S7-1500)

4.1.1.1 Sample Library for Instructions (S7-1200, S7-1500)
全局库“Sample Library for Instructions”中包含有 STEP 7 (TIA Portal) 中所用指令的各种编程

示例。该库的结构紧凑并包含有大量易于理解的 LAD 或 SCL 编程语言的编程示例，轻松实

现各种功能编程。使用该库的前提条件为，至少一台 CPU 属于 SIMATIC S7-1200 / S7-1500 
系列。

对 PLC 进行编程
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TIA Portal 信息系统中的编程示例

“Sample Library for Instructions”编程示例中所用的指令与 TIA Portal 信息系统中的相同。这

意味着，使用 TIA Portal 在的帮助按钮 (<F1>)，即可调用相应的编程示例文档。

下载库

“Sample Library for Instructions”库可在 FAQ 网页 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109476781)中下载。

说明

将程序示例正确添加到项目中

由于前提条件和功能不同，程序示例中可能不仅仅只包含程序块，还可能包含有其它元素

（如，PLC 变量、PLC 数据元素、监控表等）。此外，还包含一些需使用特殊硬件设备的程序

示例（多个 CPU、分布式 I/O、输入模块等）。

请遵循以下规则：

• 切勿将整个程序示例或整个“Sample Library for Instructions”文件夹直接添加到 CPU 中。

• 确保相应的程序示例内不含多个 CPU 的元素。

• 始终将程序示例的具体元素一次性地添加到相应的项目文件夹中。除此之外，还需确保选择的 
CPU 正确。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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4.1.1.2 Library of General Functions (S7-1200, S7-1500)
“Library of General Functions”全局库是对 STEP 7 (TIA Portal) 中功能指令的补充。为了扩展

指令范围，该库中包含各种自动化项目中常用的基本函数块。库中所有函数块均支持 SIMATIC 
S7-1200(F) / S7-1500(F) 系列 CPU。

常规函数

在 SCL 编程语言中，“Library of General Functions”中的常规函数以块形式提供。该库中包含

以下函数：FIFO、搜索函数、矩阵计算、天文时钟。通过参数分配，这些函数可立即广泛应

用。 

下载库

“Library of General Functions”库可在 FAQ 网页 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109479728/en)中下载。

4.1.2 异步指令 (S7-1200, S7-1500)

4.1.2.1 同步指令和异步指令之间的不同之处 (S7-1200, S7-1500)

异步指令

在程序处理过程中，同步指令和异步指令的处理方式不同。

“同步”和“异步”的属性会影响到指令调用与执行的时间。

• 对同步指令而言：当同步指令的调用结束时，该指令的操作也同样结束。

• 而异步指令则有所不同：异步指令的执行可能会延续到跨多个调用。在 CPU 中，异步指

令的执行与循环用户程序同步进行。异步指令在执行过程中会占用 CPU 中的资源。

异步操作通常用于数据传输（模块的数据记录、通信数据和诊断数据）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关异步指令的更多信息，请参见：SIMATIC S7-1500 / ET 200MP 手册集 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/86140384) 系统手册中的“程序执行基本知

识 > 匿名指令”

作业标识

要执行一个跨多个调用的指令，CPU 必须为该指令正在运行的作业分配一个唯一的后续调用。

根据指令的类型，CPU 会通过下列某种方式为作业指定一个调用：

• 通过指令的实例（类型为“SFB”的系统功能块）

• 通过指令的输入参数，标识该作业。

如果通过异步指令触发一个过程中断、输出到 DP 从站、启动数据传输或中止一个未组态的

连接，并在当前作业完成之前再次调用该指令，则该指令的反应取决于第二次调用中是否包

含相同的作业。

将参数传递到待异步执行的程序块中

在代码块中，可以调用任何指令。某些指令（如“WRIT_DBL”和“READ_DBL”）为异步执行。对

于异步执行指令，输入端的大量数据在执行期间不得更改，因为这些数据会在不同的代码段

中分别处理，因此，不能向这些参数传递 TEMP 中的变量。

可以使用不同的访问类型（“标准”和“优化”）创建代码块 (FB/FC) 和数据块 (DB)。
对于访问类型不同的代码块相互调用的程序段中，不要使用异步指令。这样可能会导致以下

情况：

• 标准数据块中的结构将直接或间接地传递到一个已优化的代码块中，而该代码块又将该

结构直接或间接地转发给上述的某个块。

• 反之亦然。即，将已优化代码块中的一个结构直接或间接地传递到标准数据块，而标准

数据块又将该结构直接或间接地转发给上述的某个程序块。

否则将在 TEMP 中传递的数据创建一个隐藏的副本，从而导致异步程序块返回一个否定应答。

EN 参数

输入参数 EN (enable) 决定是否调用指令。如果 EN = 0，则不调用指令；如果 EN = 1，则调

用指令。

对于同步执行指令，调用相当于执行。调用即执行指令。不调用将不执行指令。

异步指令的执行方式则不同。可通过调用开始执行。如果执行已经开始，则无论是否再次调

用，都会在后台执行异步指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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开始执行时，直接应用并评估具有简单数据类型的输入参数。对于具有复杂数据类型（数组

和结构）的输入参数，将存储指向数据的指针，因此，即使不调用该指令，也可能仍在执行

该指令。

调用结束后，将输出参数的值复制到关联的变量中。如果不调用指令 (EN = 0)，则不执行该

复制过程，因此关联的变量保持不变。

REQ 参数

输入参数 REQ (request) 仅用于启动作业或准备启动过程。

电平控制的指令和边沿控制的指令存在明显区别。

以下要求适用于电平控制的指令：

• 通过将输入参数 REQ 设置为“1”触发该作业（第 1 种情况）。

• 如果某个作业已启动但未完成，此时再次调用该指令执行该作业（例如，在循环中断 OB 
中），则该指令不评估 REQ（第 2 种情况）。

• 如果该作业执行完成，但输入参数 REQ 仍设置为“1”，则该作业将立即再次启动。

说明

REQ 位 = “1”
请注意，置位 REQ 位时，如果之前的调用结束则将启动该异步指令，从而导致意外结果。

要确保项目清晰且易于维护，建议尽早将 REQ 位复位为“0”。

以下要求适用于边沿控制的指令，如 RecipeExport 和 RecipeImport：
• 这些指令通过“REQ”的上升沿激活。使用 REQ = 1 首次调用这些指令时，需要使用 REQ = 0 

进行预调用。

• 执行触发后，可再次将 REQ 设置为 0。在执行期间，后续的 0 到 1 之间的切换将被忽略。

参数 RET_VAL 和 BUSY
输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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请注意本章节中的注意事项：通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
• 使用 REQ = 0 进行调用且系统资源可用时，将在 RET_VAL 中输入 W#16#7000 同时将 

BUSY 置位为“0”。

说明

在进行系统资源分配时，通过 REQ = 0 进行调用

如果 S7-1500 CPU 调用 REQ = 0 的匿名指令，则系统此时会分配所有可用的资源，而且

该调用不再是对已运行作业的一个中间调用，错误代码 W#16#80C3（临时资源错误）将

保存到 RET_VAL 中。

对于 S7-300 CPU，满足边界条件时，错误代码 W#16#7000（使用 REQ = 0 进行第一次

调用）将保存到 RET_VAL 中。

• 在第 1 种情况中（使用 REQ = 1 进行首次调用），如果系统资源可用且输入参数正确，则 
RET_VAL 中将输入代码 W#16#7001 同时将 BUSY 置位为“1”。
如果所需系统资源当前正在使用或输入参数错误，则 RET_VAL 中将输入相应的错误代码，

同时 BUSY 的值为“0”。
• 在第 2 种情况中（中间调用），将在 RET_VAL 中输入代码 W#16#7002（与“调用仍在

进行”的消息相对应），同时将 BUSY 置位为“1”。
• 以下规则适用于对作业的 后一次调用：

– 对于指令“DPNRM_DG (页 2929)”，如果数据传输无错误没，则以整数形式在 
RET_VAL 中输入传输的数据量（以字节为单位）。此时，BUSY 的值为“0”。
如果传输有错误，将在 RET_VAL 中输入错误信息，此时不会对 BUSY 进行检查。

– 对于其它所有指令，如果作业执行无错误，则 RET_VAL 的值为“0”，同时将 BUSY 值也

置为“0”。如果存在错误，则在 RET_VAL 中输入该错误代码，同时将 BUSY 的值置为“0”。

说明

如果首次调用和 后一次调用相同，则 RET_VAL 和 BUSY 中的值与 后一次调用时的相同。

概述

下表列出了上述的参数关系。尤其对指令调用完成之后但作业尚未完成时输出参数的可能值

进行了说明。

说明

每次调用之后，必须检查程序中的相关输出参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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作业“运行”过程中，调用、REQ、RET_VAL 和 BUSY 之间的关系。

调用次

数

调用类型 EN REQ RET_VAL BUSY DONE ERROR ENO

0 预调用 1) 1 0 W#16#7000 0 0 0 True
1
 

首次调用

 
1 1

 
W#16#7001 1 0 0 True
错误代码 0 0 1 False

2 至 (n 
- 1)

中间调用 1 不相关

（建议 
0 2)）

W#16#7002 1 0 0 True

n
 

后一次

调用

 

1 3) 无关

 
W#16#0000（例

外：RD_REC (页 2890) 
和 RD_DPARA (页 3012)：将

成功读取的数据长度写入参

数 STATUS 中。）

0 1 0 True

错误代码（如果出错） 0 0 1 False
1) 此行仅适用于边沿控制的指令。

2) 用于防止执行结束后意外重启

3) 用于记录异步指令成功执行，此时必须设置 EN = 1。

4.1.3 基本指令 (S7-1200, S7-1500)

4.1.3.1 FBD (S7-1200, S7-1500)

位逻辑运算 (S7-1200, S7-1500)

&：“与”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“与运算”可用于查询两个或更多指定操作数的信号状态，并根据“与运算”的真值表

对这些信号状态进行评估。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果所有操作数的信号状态都为“1”，则满足条件，并且该指令返回结果“1”。如果其中一个

操作数的信号状态为“0”，则不满足条件，并且该指令生成结果“0”。

说明

满足以下条件时，

操作数处的指令将显示为“未激活”： 
• “与”运算指令的输入与多个数据类型为 String、WString 或 Variant 的比较操作（如，CMP 

==）互连时。

• “与”运算指令的结果“FALSE”，取决于相同类型（数据类型 String、WString 或 Variant）且信
号状态为“FALSE”的比较操作。

结果：在线模式中，该互连的以下比较操作（数据类型 String、WString 或 Variant）将显示为

“未激活”。 
示例： 
操作数 1：“CMP ==”指令（数据类型 String）返回信号状态“TRUE”。CMP == 显示为“激活”。

操作数 2：“CMP ==”指令（数据类型 INT）返回信号状态“TRUE”。CMP == 显示为“激活”。

操作数 3：“CMP ==”指令（数据类型 String）返回信号状态“FALSE”。CMP == 显示为“激

活”。

操作数 4：“CMP ==”指令（数据类型 String）返回信号状态“TRUE”。CMP == 显示为“未激

活”。

“与”运算的结果：信号状态“FALSE”。

参数

下表列出了指令“与”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数> Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

操作数表示要查询

其信号状态的位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”时，输出“TagOut”将置位，当操作数

“TagIn_1”和“TagIn_2”为“0”时，该输出将复位。

参见

“与”运算真值表 (页 711)
检测传送带传送方向的示例 (页 9513)
控制室温的示例 (页 9521)
有效数据类型概述 (页 253)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)
插入输入 (页 717)
检测存储区的填充量示例  (页 9515)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 编程示例 (页 9511)

“与”运算真值表 (S7-1200, S7-1500)

逻辑运算结果

下表列出了两个操作数进行“与”运算得到的结果：

第一个操作数的信号状态 第二个操作数的信号状态 逻辑运算结果

1 1 1
0 1 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 711



第一个操作数的信号状态 第二个操作数的信号状态 逻辑运算结果

1 0 0
0 0 0

参见

&：“与”运算 (页 709)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

>=1：“或”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“或”运算来查询两个或更多指定操作数的信号状态，并根据“或”运算的真

值表评估这些信号状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果有一个操作数的信号状态为“1”，则满足条件，并且该指令返回结果“1”。如果所有操作

数的信号状态都为“0”，则不满足条件，并且该指令生成结果“0”。

说明

满足以下条件时，

操作数处的指令将显示为“未激活”： 
• “或”运算指令的输入与多个数据类型为 String、WString 或 Variant 的比较操作（如，CMP 

==）互连时。

• “或”运算指令的结果（“TRUE）”，取决于相同类型（数据类型 String、WString 或 Variant）
且信号状态为“TRUE”的比较操作。

结果：在线模式中，该互连的以下比较操作（数据类型 String、WString 或 Variant）将显示为

“未激活”。 
示例： 
操作数 1：“CMP ==”指令（数据类型 String）返回信号状态“FALSE”。CMP == 显示为“激

活”。

操作数 2：“CMP ==”指令（数据类型 String）返回信号状态“TRUE”。CMP == 显示为“激活”。

操作数 3：“CMP ==”指令（数据类型 String）返回信号状态“TRUE”。CMP == 显示为“未激

活”。

操作数 4：“CMP ==”指令（数据类型 INT）返回信号状态“TRUE”。CMP == 显示为“激活”。

“或”运算的结果：信号状态“TRUE”。

参数

下表列出了指令“或”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数> Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

操作数表示要查询

其信号状态的位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果操作数“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态为“1”，则输出“TagOut”将置位。

参见

“或”运算真值表 (页 714)
控制传送带的示例  (页 9511)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)
有效数据类型概述 (页 253)
插入输入 (页 717)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 编程示例 (页 9511)

“或”运算真值表 (S7-1200, S7-1500)

逻辑运算结果

下表列出了两个操作数进行“或”运算得到的结果：

第一个操作数的信号状态 第二个操作数的信号状态 逻辑运算结果

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

参见

>=1：“或”运算 (页 712)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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X：“异或”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“异或”运算来根据异或运算真值表查询信号状态的结果。

执行指令“异或”运算时，只要两个指定操作数中有一个信号状态为“1”，则该指令的信号

状态即为“1”。当查询两个以上操作数时，如果有奇数个查询的操作数返回结果“1”，则公共 
RLO 为“1”。

参数

下表列出了指令“异或”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数> Input BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 
或常量

操作数表示要查询其

信号状态的位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态为“1”，则输出“TagOut”将置位。如果两个操作

数都返回信号状态“1”或“0”，则输出“TagOut”将复位。

参见

“异或”运算真值表 (页 716)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)
有效数据类型概述 (页 253)
插入输入 (页 717)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

“异或”运算真值表 (S7-1200, S7-1500)

逻辑运算结果

下表列出了两个操作数进行“异或”运算得到的结果：

第一个操作数的信号状态 第二个操作数的信号状态 逻辑运算结果

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

下表列出了三个操作数进行“异或”运算得到的结果：

第一个操作数的信号

状态

第二个操作数的信号

状态

第三个操作数的信号

状态

逻辑运算结果

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

参见

X：“异或”运算 (页 715)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

插入输入 (S7-1200, S7-1500)

说明

“插入输入”指令用于将输入添加到以下某个指令的功能框中：

• ““与”运算”

• ““或”运算”

• ““异或”运算”

通过指令框扩展，可以查询多个操作数的信号状态。

参数

下表列出了“插入输入”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-120
0

S7-1500

<操作数> Input BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 
或常量

操作数表示要查询其

信号状态的位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

“与”运算指令的功能框经过扩展后增加了一个额外输入，可在此输入中查询操作数“TagIn_3”
的信号状态。如果操作数“TagIn_1”、“TagIn_2”和“TagIn_3”的信号状态为“1”，则置位输出

“TagOut”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

&：“与”运算 (页 709)
>=1：“或”运算 (页 712)
X：“异或”运算 (页 715)
有效数据类型概述 (页 253)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

取反 RLO (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“取反 RLO”指令对逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行取反。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 输入“TagIn_1”和/或“TagIn_2”的信号状态为“0”。
• 输入“TagIn_3”和/或“TagIn_4”的信号状态为“0”，或者输入“TagIn_5”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
检测传送带传送方向的示例 (页 9513)
检测存储区的填充量示例  (页 9515)
控制室温的示例 (页 9521)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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FBD 编程示例 (页 9511)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

=：赋值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“赋值”指令来置位指定操作数的位。 如果该功能框输入逻辑运算结果 (RLO) 的
信号状态为“1”，则指定操作数的信号状态将置位为“1”。 如果该功能框输入的信号状态为“0”，
指定操作数的位将复位为“0”。
该指令不会影响 RLO。 功能框输入的 RLO 将直接分配到赋值框上面的操作数。

参数

下表列出了指令“赋值”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 要将 RLO 赋值给的操作

数。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

在满足下列条件之一时，在“赋值”指令的输出，操作数“TagOut”将置位。

• 输入“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 输入“TagIn_3”的信号状态为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
检测存储区的填充量示例  (页 9515)
控制室温的示例 (页 9521)
FBD 编程示例 (页 9511)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

/=：赋值取反 (S7-1200, S7-1500)

说明

“赋值取反”指令将逻辑运算结果 (RLO) 取反并将取反结果分配给功能框上方的操作数。 如
果功能框输入的 RLO 为“1”，则二进制操作数将复位。 如果功能框输入的 RLO 为“0”，则操作

数的信号状态将置位为“1”。

参数

下表列出了指令“赋值取反”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 要将取反的 RLO 分配到的

操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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满足下列条件时，将复位操作数“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

R：复位输出 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“复位输出”指令将指定操作数的信号状态复位为“0”。
只有当功能框输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才会执行该指令。 如果功能框输入的信

号状态为“1”，则将指定的操作数复位为“0”。 如果输入框中 RLO 的值为“0”，则指定操作数的

信号状态保持不变。

参数

下表列出了“复位输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-120
0

S7-1500

<操作数> Output BOOL I、Q、

M、

D、L

I、Q、

M、D、
L、T、C

RLO 为“1”时复位的操

作数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当满足以下任一条件时，可对操作数“TagOut”进行复位。

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。

参见

控制传送带的示例  (页 9511)
检测传送带传送方向的示例 (页 9513)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 编程示例 (页 9511)

S：置位输出 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“置位输出”指令将指定操作数的信号状态置位为“1”。
只有当功能框输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才会执行该指令。 如果功能框输入的信

号状态为“1”，则指定的操作数将置位为“1”。 如果输入框中 RLO 的值为“0”，则指定操作数的

信号状态保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“置位输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L RLO 为“1”时置位的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件之一时，将置位“TagOut”操作数：

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
检测传送带传送方向的示例 (页 9513)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 编程示例 (页 9511)

SET_BF：置位位域 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“置位位域”(Set bit field) 指令，可对从某个特定地址开始的多个位进行置位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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您可以使用输入 N 的常数值指定将要置位的位数。要置位位域的首位地址由 <操作数> 指定。<
操作数> 的值不能大于选定字节的位数。如果该值大于选定字节中的位数，则将不执行该条

指令且显示错误消息“超出索引 <操作数 1> 的范围”(Range violation for index 
<Operand1>)。在通过另一条指令显式复位这些位之前，它们会保持置位。

只有使能输入 EN 的信号状态为“1”时才执行该条指令。

类型为 PLC 数据类型、STRUCT 或 ARRAY 的位域

具有 PLC 数据类型、STRUCT 或 ARRAY 结构时，结构中所包含的位数即为可复位的 大位数：

• 例如，如果在 N 输入中指定值“20”而结构中仅包含 10 位，则仅置位这 10 个位。

• 例如，如果在 N 输入中指定值“5”而结构中包含 10 位，则仅置位 5 个位。

参数

下表列出了“置位位域”(Set bit field) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-120
0

S7-1500

EN Input BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

N Input UINT 常数 常数 要置位的位数

<操作数> Output BOOL I、Q、

M
DB 或 
IDB、
ARRAY[.
.] of 
BOOL 的
元素

I、Q、M
DB 或 IDB、
ARRAY[..] 
of BOOL 的
元素

指向要置位的首位的

指针。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则将置位从操作数“MyDB”的地址开始的 
5 个位。MyBoolArray[4]。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

RESET_BF：复位位域 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“复位位域”(Reset bit field) 指令复位从某个特定地址开始的多个位。

您可以使用输入 N 的常数值指定将要复位的位数。要复位位域的首位地址由 <操作数> 指定。

常数值不能大于选定字节的位数。如果该值大于选定字节的位数，则将不执行该条指令且显

示错误消息“超出索引 <操作数 1> 的范围”(Range violation for index <Operand1>)。在通

过另一条指令显式复位这些位之前，它们会保持置位。

只有使能输入 EN 的信号状态为“1”时才执行该条指令。

类型为 PLC 数据类型、STRUCT 或 ARRAY 的位域

具有 PLC 数据类型、STRUCT 或 ARRAY 结构时，结构中所包含的位数即为可置位的 大位数：

• 例如，如果在 N 输入中指定值“20”而结构中仅包含 10 位，则仅复位这 10 个位。

• 例如，如果在 N 输入中指定值“5”而结构中包含 10 位，则仅复位 5 个位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“复位位域”(Reset bit field) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

N Input UINT 常数 常数 要复位的位数

<操作数> Output BOOL I、Q、M
DB 或 
IDB、
ARRAY[..]
 of BOOL 
的元素

I、Q、M
DB 或 IDB、
ARRAY[..] 
of BOOL 的
元素

指向待复位的第一

个位的指针。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则将复位从操作数“MyDB”的地址开始的 
5 个位。MyBoolArray[4]。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SR：置位/复位触发器 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“置位复位触发器”指令，根据输入 S 和 R1 的信号状态，置位或复位指定操作数

的位。如果输入 S 的信号状态为“1”且输入 R1 的信号状态为“0”，则将指定的操作数置位为

“1”。如果输入 S 的信号状态为“0”且输入 R1 的信号状态为“1”，则将指定的操作数复位为“0”。
输入 R1 的优先级高于输入 S。输入 S 和 R1 的信号状态都为“1”时，指定操作数的信号状态

将复位为“0”。
如果两个输入 S 和 R1 的信号状态都为“0”，则不会执行该指令。因此操作数的信号状态保持

不变。

操作数的当前信号状态被传送到输出 Q，并可在此进行查询。

参数

下表列出了“置位复位触发器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
S Input BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 或
常量

使能置位

R1 Input BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 或
常量

使能复位

<操作数> InOut BOOL I、Q、

M、D、
L 

I、Q、

M、D、L 
待置位或复位的操作

数

Q Output BOOL I、Q、

M、D、
L 

I、Q、

M、D、L 
操作数的信号状态

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位操作数“TagSR”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“0”。
满足下列条件之一时，将复位操作数“TagSR”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，且操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

RS：复位/置位触发器 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“复位置位触发器”指令，根据输入 R 和 S1 的信号状态，复位或置位指定操作数

的位。如果输入 R 的信号状态为“1”，且输入 S1 的信号状态为“0”，则指定的操作数将复位为

“0”。如果输入 R 的信号状态为“0”且输入 S1 的信号状态为“1”，则将指定的操作数置位为“1”。 
输入 S1 的优先级高于输入 R。当输入 R 和 S1 的信号状态均为“1”时，将指定操作数的信号

状态置位为“1”。
如果两个输入 R 和 S1 的信号状态都为“0”，则不会执行该指令。因此操作数的信号状态保持

不变。

操作数的当前信号状态被传送到输出 Q，并可在此进行查询。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“复位置位触发器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-120
0

S7-1500

R Input BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 或
常量

使能复位

S1 Input BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 或
常量

使能置位

<操作数> InOut BOOL I、Q、

M、D、
L

I、Q、

M、D、L
待复位或置位的操作

数。

Q Output BOOL I、Q、

M、D、
L

I、Q、

M、D、L
操作数的信号状态

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将复位操作数“TagRS”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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满足下列条件时，将置位操作数“TagRS”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，且操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

P：扫描操作数的信号上升沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“扫描操作数的信号上升沿”指令，确定所指定操作数（<操作数 1>）的信号状态

是否从“0”变为“1”。该指令将比较 <操作数 1> 的当前信号状态与上一次扫描的信号状态，上

一次扫描的信号状态保存在边沿存储位（<操作数 2>）中。如果该指令检测到逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”，则说明出现了一个上升沿。

下图显示了出现信号下降沿和上升沿时，信号状态的变化：

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。检测到信号上升沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
在该指令上方的操作数占位符中，指定要查询的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的操

作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。这将影响边沿

评估，并且结果会变得不明确。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）或位存

储区中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“扫描操作数的信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-120
0

S7-1500

<操作数 1> Input BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 或
常量

要扫描的信号 

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、

M、D、
L

I、Q、

M、D、L
保存上一次扫描的信

号状态的边沿存储位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 输入“TagIn_1”有上升沿。

• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
检测传送带传送方向的示例 (页 9513)
FBD 编程示例 (页 9511)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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N：扫描操作数的信号下降沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“扫描操作数的信号下降沿”指令，确定所指定操作数（<操作数 1>）的信号状态

是否从“1”变为“0”。该指令将比较 <操作数 1> 的当前信号状态与上一次扫描的信号状态，上

一次扫描的信号状态保存在边沿存储位（<操作数 2>）中。如果该指令检测到逻辑运算结果 
(RLO) 从“1”变为“0”，则说明出现了一个下降沿。

下图显示了出现信号下降沿和上升沿时，信号状态的变化：

每次执行指令时，都会查询信号下降沿。检测到信号下降沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
在该指令上方的操作数占位符中，指定要查询的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的操

作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。这将影响边沿

评估，并且结果会变得不明确。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）或位存

储区中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

732 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了“扫描操作数的信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-120
0

S7-1500

<操作数 1> Input BOOL I、Q、

M、

D、L 或
常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 
或常量

要扫描的信号

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、

M、

D、L

I、Q、

M、D、L
保存上一次扫描的信

号状态的边沿存储位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 输入“TagIn_1”有下降沿。

• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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P=：在信号上升沿置位操作数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“在信号上升沿置位操作数”指令，在逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”时置位指

定操作数（<操作数 2>）。该指令将当前 RLO 与保存在边沿存储位中（<操作数 1>）上次

查询的 RLO 进行比较。如果该指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿。

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。检测到上升沿时，<操作数 2> 的信号状态将在一

个程序循环内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
可以在该指令上面的操作数占位符中指定要置位的操作数（<操作数 2>）。在该指令下方的

操作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 1>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。这将影响边沿

评估，并且结果会变得不明确。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）或位存

储区中。

参数

下表列出了“在信号上升沿置位操作数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 2> Output BOOL I、Q、M、D、L 出现上升沿时要置位的操

作数。

<操作数 1> InOut BOOL I、Q、M、D、L 边沿存储位

示例

以下示例说明了该指令的参数：

当指令框输入的信号状态从“0”变为“1”（上升沿）时，“TagOut”输出将置位一个程序循环。在

其它任何情况下，输出“TagOut”的信号状态均为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

N=：在信号下降沿置位操作数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“在信号下降沿置位操作数”指令，在逻辑运算结果 (RLO) 从“1”变为“0”时置位指

定操作数（<操作数 1>）。该指令将当前 RLO 与保存在边沿存储位中（<操作数 2>）上次

查询的 RLO 进行比较。如果该指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿。

每次执行指令时，都会查询信号下降沿。检测到信号下降沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
可以在该指令上面的操作数占位符中指定要置位的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的

操作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。这将影响边沿

评估，并且结果会变得不明确。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）或位存

储区中。

参数

下表列出了“在信号下降沿置位操作数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Output BOOL I、Q、M、D、L 出现信号下降沿

时要置位的操作

数。

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、M、D、L 边沿存储位

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果指令框输入的信号状态从“1”变为“0”（信号下降沿），则输出“TagOut”将在一个程序循

环内保持置位。在其它任何情况下，操作数“TagOut”的信号状态均为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

P_TRIG：扫描 RLO 的信号上升沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“扫描 RLO 的信号上升沿”指令查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”到“1”的
变化。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿。

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。检测到信号上升沿时，该指令输出 Q 将立即返回

程序代码长度的信号状态“1”。在其它任何情况下，该输出返回的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。这将影响边沿

评估，并且结果会变得不明确。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）或位存

储区中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 当前 RLO
<操作数> InOut BOOL M、D 保存上一次查询的 RLO 的

边沿存储位。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

前导位逻辑运算的 RLO 保存在边沿存储位“Tag_M”中。如果检测到 RLO 的信号状态从“0”变为

“1”，则程序将跳转到跳转标签 CAS1 处。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

N_TRIG：扫描 RLO 的信号下降沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“扫描 RLO 的信号下降沿”指令查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“1”到“0”的
变化。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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每次执行指令时，都会查询信号下降沿。检测到信号下降沿时，该指令输出 Q 将立即返回

程序代码长度的信号状态“1”。在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。这将影响边沿

评估，并且结果会变得不明确。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）或位存

储区中。

参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 当前 RLO
<操作数> InOut BOOL M、D 保存上一次查询的 RLO 的

边沿存储位。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

前导位逻辑运算的 RLO 保存在边沿存储位“Tag_M”中。如果检测到 RLO 的信号状态从“1”变为

“0”，则程序将跳转到跳转标签 CAS1 处。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

R_TRIG：检测信号上升沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“检测信号上升沿”指令，可以检测输入 CLK 的从“0”到“1”的状态变化。该指令将输入 
CLK 的当前值与保存在指定实例中的上次查询（边沿存储位）的状态进行比较。如果该指令

检测到输入 CLK 的状态从“0”变成了“1”，就会在输出 Q 中生成一个信号上升沿，输出的值将

在一个循环周期内为 TRUE 或“1”。
在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

参数

下表列出了“检测信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

CLK Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

到达信号，将

查询该信号的

边沿。

Q Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
边沿检测的结

果

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

输入 CLK 中变量的上一个状态存储在“R_TRIG_DB”变量中。如果在操作数“TagIn_1”和
“TagIn_2”或在操作数“TagIn_3”中检测到信号状态从“0”变为“1”，则输出“TagOut_Q”的信号状

态在一个循环周期内为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

F_TRIG：检测信号下降沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“检测信号下降沿”指令，可以检测输入 CLK 的从“1”到“0”的状态变化。该指令将输入 
CLK 的当前值与保存在指定实例中的上次查询（边沿存储位）的状态进行比较。如果该指令

检测到输入 CLK 的状态从“1”变成了“0”，就会在输出 Q 中生成一个信号下降沿，即输出的值

将在一个循环周期内为 TRUE 或“1”。
在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“检测信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、T、C
使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

CLK Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常数

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常数

到达信号，将

查询该信号的

边沿。

Q Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
边沿检测的结

果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

输入 CLK 中变量的上一个状态存储在“F_TRIG_DB”变量中。如果在操作数“TagIn_1”和
“TagIn_2”或在操作数“TagIn_3”中检测到信号状态从“1”变为“0”，则输出“TagOut_Q”的信号状

态在一个循环周期内为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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定时器操作 (S7-1200, S7-1500)

TP：生成脉冲 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“生成脉冲”指令，可以将输出 Q 设置为预设的一段时间。当输入 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 即开始计

时。无论后续输入信号的状态如何变化，都将输出 Q 置位由 PT 指定的一段时间。当 PT 正
在计时时，在 IN 输入处检测到的新的信号上升沿对 Q 输出处的信号状态没有影响。

可以在 ET 输出上查询当前时间值。该定时器值从 T#0s 开始，在达到持续时间 PT 后结束。如

果 PT 时间用完且输入 IN 的信号状态为“0”，则复位 ET 输出。如果在程序中未调用该指令（如，

由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间 PT 后立即返回一个常数值。

“生成脉冲”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

每次调用“生成脉冲”指令，都会为其分配一个 IEC 定时器用于存储实例数据。

对于 S7-1200 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TP_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TP_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TP_TIME 或 TP_LTIME 数据类型的结构，可如下

声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TP_TIME、TP_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局部变

量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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更新实例数据中的实际值

“生成脉冲”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“生成脉冲”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测量。在

“生成脉冲”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入 

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

 Q 和  ET  输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“生成脉冲”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“生成脉冲”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C、P 或常

量

启动输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

脉冲的持续

时间。

PT 参数的

值必须为正

数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
脉冲输出

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
当前定时器

的值

脉冲时序图

下图显示了“生成脉冲”指令的脉冲时序图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Start 信号跃迁“0”=>“1”
PT Tag_PresetTime T#10s
Q Tag_Status TRUE
ET Tag_ElapsedTime T#0s => T#10s

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时，且

“Tag_Status”操作数置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。定时器计时

结束时，操作数“Tag_Status”的信号状态复位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
控制室温的示例 (页 9521)
实例 (页 71)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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TON：生成接通延时 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“接通延时”指令，将输出 Q 的设置延迟由 PT 组态的时间。当输入 IN 的逻辑运

算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 即
开始计时。超出时间 PT 之后，输出 Q 的信号状态将变为“1”。只要启动输入仍为“1”，输出 Q 
就保持置位。启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位输出 Q。在启动输入检测到新的

信号上升沿时，该定时器功能将再次启动。

可以在输出 ET 处查询到当前时间值。该定时器值从 T#0s 开始，在达到持续时间 PT 后结束。

只要输入 IN 的信号状态变为“0”，输出 ET 就复位。如果在程序中未调用该指令（如，由于

跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间 PT 后立即返回一个常数值。

“接通延时”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

每次调用“接通延时”指令，必须将其分配给存储实例数据的 IEC 定时器。

对于 S7-1200 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TON_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TON_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TON_TIME 或 TON_LTIME 数据类型的结构，可

如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TON_TIME、TON_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局

部变量（例如，#MyIEC_TIMER）
在以下应用中，将更新该指令数据：

• 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。如果输出未互连，则不更新输出 ET 中的当前时间值。

• 访问 Q 或 ET 输出时。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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更新实例数据中的实际值

“接通延时”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入 
“接通延时”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测量。在

“接通延时”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

 Q 和  ET  输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“接通延时”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“接通延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C、P 或常

量

启动输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

接通延时的

持续时间。

PT 参数的

值必须为正

数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
超过时间 
PT 后，置

位的输出。

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
当前定时器

的值

脉冲时序图

下图显示了“接通延时”指令的脉冲图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Start 信号跃迁“0”=>“1”
PT Tag_PresetTime T#10s
Q Tag_Status FALSE；10 秒后变为 TRUE
ET Tag_ElapsedTime T#0s => T#10s

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时。超过该时间

周期后，操作数“Tag_Status”的信号状态置位为“1”。只要操作数 Tag_Start 的信号状态为“1”，
操作数 Tag_Status 就会保持置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。当

操作数 Tag_Start 的信号状态从“1”变为“0”时，将复位操作数 Tag_Status。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TOF：关断延时 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“关断延时”指令，可以将 Q 输出复位预设的一段时间 PT。当输入 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将置位 Q 输出。当输入 IN 的信号状态重新变为“0”（下

降沿）时，预设的时间 PT 开始计时。只要 PT 持续时间仍在计时，输出 Q 就保持置位。持

续时间 PT 计时结束后，将复位输出 Q。如果输入 IN 的信号状态在持续时间 PT 计时结束之

前变为“1”，则复位定时器。输出 Q 的信号状态仍将为“1”。

指令
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可以在输出 ET 处查询到当前时间值。该定时器值从 T#0s 开始，在达到持续时间 PT 后结束。

当持续时间 PT 计时结束后，在输入 IN 变回“1”之前，输出 ET 会保持被设置为当前值的状态。

如果输入 IN 在持续时间 PT 计时结束之前变为“1”，则输出 ET 将复位为值 T#0s。如果在程序

中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间后立即返回一个常数值。

“关断延时”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

每次调用“关断延时”指令，必须将其分配给存储实例数据的 IEC 定时器。

对于 S7-1200 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TOF_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TOF_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TOF_TIME 或 TOF_LTIME 数据类型的结构，可

如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TOF_TIME、TOF_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局部

变量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令
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更新实例数据中的实际值

“关断延时”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“关断延时”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿并开始进行时间测量。在

“关断延时”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新  Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中

跳过该指令，也不会对输出进行更新。   
“关断延时”指令的内部参数用以计算 Q  和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令
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参数

下表列出了“关断延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C、P 或常

量

启动输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

关断延时的

持续时间

PT 参数的

值必须为正

数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
定时器 PT 
计时结束后

要复位的输

出。

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
当前定时器

的值

指令
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脉冲时序图

下图为“关断延时”指令的时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Start 信号跃迁“0”=>“1”；信号跃迁

“1”=>“0”
PT Tag_PresetTime T#10s
Q Tag_Status TRUE
ET Tag_ElapsedTime T#10s => T#0s

当操作数“Tag_Start”的信号状态从“0”变为“1”时，操作数“Tag_Status”的信号状态将置位为“1”。
当“Tag_Start”操作数的信号状态从“1”变为“0”时，PT 参数预设的时间开始计时。只要该时间

指令
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仍在计时，“Tag_Status”操作数就会保持置位为 TRUE。该时间计时完毕后，“Tag_Status”操
作数将复位为 FALSE。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TONR：时间累加器 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“时间累加器”指令来累加由参数 PT 设定的时间段内的时间值。当 IN 输入处的逻

辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将开始进行时间测量，已组态的时间 PT 
开始计时。当 PT 正在计时时，加上在 IN 输入的信号状态为“1”时记录的时间值。累加得到

的时间值将写入到输出 ET 中，并可以在此进行查询。当达到当前时间值 PT 时，输出 Q 的

信号状态为“1”。即使输入 IN 的信号状态变为“0”，输出 Q 仍会保持置位为“1”。
无论启动输入的信号状态如何，输入 R 都将复位输出 ET 和 Q。

“时间累加器”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

每次调用“时间累加器”指令，必须为其分配一个用于存储实例数据的 IEC 定时器。

对于 S7-1200 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TONR_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TONR_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TONR_TIME 或 TONR_LTIME 数据类型的结构，

可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TONR_TIME、TONR_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的

局部变量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令
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更新实例数据中的实际值

“时间累加器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“时间累加器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并继续进行时间测量。如

果 RLO 中的指令检测到从“1”到“0”的变化，则说明出现了一个信号下降沿并且会中断时间

测量。在“时间累加器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储

器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• R 输入

输入 R 处的信号“1”将复位并阻断时间测量。IN 输入处的边沿会被忽略。输入 R 处的信号“0”
将再次启用时间测量。

• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“时间累加器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他

功能写入或初始化指令的实际值时中断。

指令
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危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“时间累加器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C、P 或常

量

启动输入

R Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

复位输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

时间记录的

长持续时

间。

PT 参数的

值必须为正

数。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
Q Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
超出时间

值 PT 之后

要置位的输

出。

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
当前定时器

的值

脉冲时序图

下图为“时间累加器”指令的脉冲时序图：

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Start 信号跃迁“0”=>“1”
PT Tag_PresetTime T#10s
Q Tag_Status FALSE；10 秒后变为 TRUE
ET Tag_ElapsedTime 信号跃迁“0”=>“1”

时间 T#10s 超出。

5 秒后发生信号跃迁“1”=>
“0”：
操作数“Tag_ElapsedTime”中
的时间仍在 T#5s 中计时。

大约 2 秒后重新发生信号跃迁

“1”=>“0”：
操作数“Tag_ElapsedTime”中
的时间继续在 T#5s 中计时。

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时。只要操作数

“Tag_Start”的信号状态为“1”，该时间就继续计时。当操作数“Tag_Start”的信号状态从“1”变为

“0”时，计时将停止，并记录操作数 Tag_ElapsedTime 中的当前时间值。当操作数“Tag_Start”
的信号状态从“0”变为“1”时，将继续从发生信号跃迁“1”到“0”时记录的时间值开始计时。达到 
PT 参数中指定的时间值时，“Tag_Status”操作数的信号状态将置位为“1”。当前时间值存储在

“Tag_ElapsedTime”操作数中。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TP：启动脉冲定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“启动脉冲定时器”指令启动将指定持续时间作为脉冲的 IEC 定时器。逻辑运算结

果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将启动 IEC 定时器。之后无论 RLO 的状态如何更

改，IEC 定时器都会运行一段指定的时间。IEC 定时器是否超时不受所检测到的新上升沿影

响。只要 IEC 定时器在运行，对定时器状态是否为“1”的查询就会返回信号状态“1”。当 IEC 定
时器计时结束之后，定时器的状态将返回信号状态“0”。
当前定时器状态将保存在 IEC 定时器的结构组件 Q 中。通过二进制逻辑运算，可以查询定时

器状态。

执行“启动脉冲定时器”的指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运

算。 

说明

由于每次查询输出 Q 或 ET 都会更新 IEC_TIMER 结构，因此 IEC 定时器的启动和查询可具有

不同的超时级别。

对于 S7-1200 CPU
“启动脉冲定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER 或 TP_TIME 的结构存储其数据。可以如下

声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TP_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

指令
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对于 S7-1500 CPU
“启动脉冲定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TP_TIME 或 TP_LTIME 的结

构存储其数据。可以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TP_TIME、TP_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局部变

量（例如，#MyIEC_TIMER）

更新实例数据中的实际值

“启动脉冲定时器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入 
“启动脉冲定时器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比

较。如果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测

量。在“启动脉冲定时器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存

储器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q  互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“启动脉冲定时器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在

其他功能写入或初始化指令的实际值时中断。

指令
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危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“启动脉冲定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
VALUE Input TIME TIME、LTIME I、Q、M、

D、L 或常量

IEC 定时器运

行的持续时间

<IEC 定时器> InOut IEC_TIMER、
TP_TIME

IEC_TIMER、
IEC_LTIMER
、TP_TIME、
TP_LTIME

D、L 启动的 IEC 定
时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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脉冲时序图

下图为此指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数 Tag_Input 的信号状态从“0”变为“1”时，执行“启动脉冲定时器”指令。

“DB1”.MyIEC_TIMER 定时器将持续运行操作数“TagTime”中存储的一段时间。

只要定时器 DB1. MyIEC_TIMER 在运行，则定时器状态 (DB1.MyIEC_TIMER.Q) 的信号状态便

为“1”且置位操作数“Tag_Output”。当 IEC 定时器计时结束后，定时器状态的信号状态将重新

变为“0”，同时复位操作数“Tag_Output”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TON：启动接通延时定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“启动接通延时定时器”指令启动将指定周期作为接通延时的 IEC 定时器。逻辑运算结

果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将启动 IEC 定时器。IEC 定时器运行指定的一段时

间。如果该指令输入处 RLO 的信号状态为“1”，则输出的信号状态将为“1”。如果在定时器计

时结束之前 RLO 变为“0”，则将复位 IEC 定时器。此时，查询定时器状态将返回信号状态“0”。
当该指令的输入检测到下一个上升沿，将重新启动 IEC 定时器。

当前定时器状态将保存在 IEC 定时器的结构组件“Q”中。通过二进制逻辑运算，可以查询定

时器状态。

“启动接通延时定时器”指令只可以放置在程序段的末尾。它需要一个前导逻辑运算。

说明

由于每次查询输出 Q 或 ET 都会更新 IEC_TIMER 结构，因此 IEC 定时器的启动和查询可具有

不同的超时级别。

对于 S7-1200 CPU
“启动接通延时定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER 或 TON_TIME 的结构存储其数据。可

以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TON_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对于 S7-1500 CPU
“启动接通延时定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TON_TIME 或 
TON_LTIME 的结构存储其数据。可以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TON_TIME、TON_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局

部变量（例如，#MyIEC_TIMER）

更新实例数据中的实际值

“启动接通延时定时器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“启动接通延时定时器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据“IN”参数中上次查询的 RLO 进
行比较。如果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时

间测量。在“启动接通延时定时器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并

作为存储器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“启动接通延时定时器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量

将在其他功能写入或初始化指令的实际值时中断。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“启动接通延时定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
VALUE Input TIME TIME、LTIME I、Q、M、

D、L 或常量

IEC 定时器运

行的持续时间

<IEC 定时器> InOut IEC_TIMER、
TON_TIME

IEC_TIMER、
IEC_LTIMER
、

TON_TIME、
TON_LTIME

D、L 启动的 IEC 定
时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为此指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数 Tag_Input 的信号状态从“0”变为“1”时，执行“启动接通延时定时器”指令。

“MyIEC_TIMER”定时器将持续运行操作数“Tag_TIME”中存储的一段时间。

如果定时器“MyIEC_TIMER”计时结束且操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”，则定时器的状态

查询 ("MyIEC_TIMER".Q) 将返回信号状态“1”，同时置位“Tag_Output”操作数。操作数

“Tag_Input”的信号状态变为“0”时，查询定时器状态将返回信号状态“0”且操作数“Tag_Output”
复位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TOF：启动关断延时定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“启动关断延时定时器”指令启动将指定持续时间作为关断延时的 IEC 定时器。如果指

令输入逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态为“1”，则定时器的查询状态将返回信号状态“1”。如果 
RLO 从“1”变为“0”（信号下降沿），则 IEC 定时器将持续运行指定的一段时间。只要 IEC 定
时器在运行，则定时器状态的信号状态将保持为“1”。定时器计时结束且指令输入 RLO 的信

号状态为“0”时，定时器状态的信号状态将设置为“0”。如果在定时器计时结束之前 RLO 变为

“1”，则运行的 IEC 定时器将复位且定时器状态的信号状态仍为“1”。
“启动关断延时定时器”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

当前定时器状态将保存在 IEC 定时器的结构组件“Q”中。通过二进制逻辑运算，可以查询定

时器状态。

说明

由于每次查询输出 Q 或 ET 都会更新 IEC_TIMER 结构，因此 IEC 定时器的启动和查询可具有

不同的超时级别。

对于 S7-1200 CPU
“启动关断延时定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER 或 TOF_TIME 的结构存储其数据。可

以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TOF_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对于 S7-1500 CPU
“启动关断延时定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TOF_TIME 或 
TOF_LTIME 的结构存储其数据。可以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TOF_TIME、TOF_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局部

变量（例如，#MyIEC_TIMER）

更新实例数据中的实际值

“启动关断延时定时器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“启动关断延时定时器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据“IN”参数中上次查询的 RLO 进
行比较。如果指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿并开始进行时

间测量。在“启动关断延时定时器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并

作为存储器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化“IN”参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“启动关断延时定时器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量

将在其他功能写入或初始化指令的实际值时中断。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

768 编程和操作手册, 11/2022



危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“启动关断延时定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
VALUE Input TIME TIME、

LTIME
I、Q、M、

D、L 或常量

IEC 定时器运行的持

续时间

<IEC 定时器

>
InOut IEC_TIMER

、

TOF_TIME

IEC_TIMER
、

IEC_LTIMER
、

TOF_TIME
、

TOF_LTIME

D、L 启动的 IEC 定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为此指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“Tag_Input”的信号状态从“1”变为“0”时，执行“启动关断延时定时器”指令。

#MyIEC_TIMER 定时器将持续运行操作数“Tag_TIME”中存储的一段时间。

只要定时器 #MyIEC_TIMER 仍在运行，定时器状态的查询 (#MyIEC_TIMER.Q) 就会返回信号

状态“1”，同时置位操作数“Tag_Output”。如果定时器超时，且操作数“Tag_Input”的信号状态

为“0”，则定时器状态查询将返回信号状态“0”。在定时器 #MyIEC_TIMER 计时结束之前，如

果操作数 Tag_Input 的信号状态变为“1”，则复位定时器。操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”
时，定时器状态查询将返回信号状态“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TONR：时间累加器 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“时间累加器”指令，可以记录该指令输入为“1”时的信号长度。当逻辑运算结果 (RLO) 
从“0”变为“1”时（信号上升沿），启动时间测量。只要 RLO 为“1”，就记录该时间。如果 RLO 
变为“0”，则时间记录将停止。如果 RLO 更改回“1”，则继续记录运行时间。如果记录的时间

超过指定的持续时间且线圈输入的 RLO 为“1”，则对定时器状态“1”的查询将返回信号状态“1”。
当前定时器状态将保存在 IEC 定时器的结构组件“Q”中。可以通过常开触点查询定时器状态

“1”，或通过常闭触点查询定时器状态“0”。
使用“复位定时器”指令，可将定时器状态“Q”和当前记录的定时器“ET”复位为“0”。
在指令下方的 <操作数 1>（持续时间）中指定持续时间，在指令上方的 <操作数 2>（IEC 定
时器）中指定将要启动的 IEC 定时器。

“生成脉冲”指令只可以放置在程序段的末尾。它需要一个前导逻辑运算。

说明

由于每次查询输出 Q 或 ET 都会更新 IEC_TIMER 结构，因此 IEC 定时器的启动和查询可具有

不同的超时级别。

对于 S7-1200 CPU
“时间累加器”指令以数据类型为 IEC_TIMER 或 TONR_TIME 的结构存储其数据。可以如下

声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TONR_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

指令
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对于 S7-1500 CPU
“时间累加器”指令以数据类型为 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TONR_TIME 或 TONR_LTIME 的
结构存储其数据。可以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TONR_TIME、TONR_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的

局部变量（例如，#MyIEC_TIMER）

更新实例数据中的实际值

“时间累加器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“时间累加器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据“IN”参数中上次查询的 RLO 进行比较。

如果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并继续进行时间测量。

如果 RLO 中的指令检测到从“1”到“0”的变化，则说明出现了一个信号下降沿并且会中断时

间测量。在“时间累加器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存

储器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• R 输入

输入 R 处的信号“1”将复位并阻断时间测量。IN 输入处的边沿会被忽略。输入 R 处的信号“0”
将再次启用时间测量。

• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“时间累加器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他

功能写入或初始化指令的实际值时中断。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“时间累加器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
VALUE Input TIME TIME、LTIME I、Q、M、D、L 或

常量

IEC 定时

器运行

的持续

时间

<IEC 定时器> InOut IEC_TIMER、
TONR_TIME

IEC_TIMER、
IEC_LTIMER
、

TONR_TIME
、

TONR_LTIME

D、L 启动的 
IEC 定时

器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为此指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果 RLO 中存在上升沿，则执行“时间累加器”指令。只要操作数“Tag_Input”的信号状态为

“1”，就记录执行的时间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果记录的时间超出操作数“Tag_TIME”的值，则定时器的状态查询 (“MyIEC_TIMER”.Q) 将返

回信号状态“1”，同时置位操作数“Tag_Output”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
RT：复位定时器 (页 775)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

RT：复位定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“复位定时器”指令将 IEC 定时器复位为“0”。可以通过在该指令上方的占位符中输

入包含 IED 定时器结构的数据块名称，指定待复位的 IEC 定时器。

只有当功能框输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才会执行该指令。执行该指令时，指定

数据块中 IEC 定时器的结构组件将复位为“0”。如果功能框输入的 RLO 为“0”，则不执行该指令。

该指令不会影响 RLO。功能框输入的 RLO 将直接传送到功能框输出上。

必须将在程序中为“复位定时器”指令分配一个已声明的 IEC 定时器。

实际值的更新

只有在调用指令时才更新指令数据，而不是每次都访问分配的 IEC 定时器。仅在指令的当前

调用到下一次调用期间，数据查询的结果才相同。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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危险

重新初始化实际值的危险

在定时器运行时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值

可能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“复位定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<IEC 定时器> InOut IEC_TIMER, 

TP_TIME, 
TON_TIME, 
TOF_TIME, 
TONR_TIME

IEC_TIMER, 
IEC_LTIMER, 
TP_TIME, 
TP_LTIME, 
TON_TIME, 
TON_LTIME, 
TOF_TIME, 
TOF_LTIME, 
TONR_TIME, 
TONR_LTIME

D、L 要复位的 IEC 
定时器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“Tag_Input_1”的信号状态从“0”变为“1”时，执行“接通延时”指令。将启动存储在

背景数据块“TON_DB”中的 IEC 定时器，并持续操作数“Tag_PT”中已指定的一段时间。

如果操作数“Tag_Input_2”和“Tag_Input_3”的信号状态为“1”，则执行“复位定时器”指令并

复位存储在数据块“TON_DB”中的 IEC 定时器。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

PT：加载持续时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“加载持续时间”指令设置 IEC 定时器的持续时间。如果该指令输入逻辑运算结果 
(RLO) 的信号状态为“1”，则每个周期都执行该指令。该指令可将指定的持续时间写入指定的 
IEC 定时器结构中。

可以将在程序中声明的 IEC 定时器赋给“加载持续时间”指令。

说明

如果在该指令执行期间指定的 IEC 定时器也在运行，则该指令将覆盖指定 IEC 定时器的当前

持续时间。因此，IEC 定时器的定时器状态可以发生改变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实际值的更新

只有在调用指令时才更新指令数据，而且每次都会访问分配的 IEC 定时器。查询 Q 或 ET（例

如， "MyTimer".Q 或 "MyTimer".ET）会更新 IEC_TIMER 结构。

危险

重新初始化实际值的危险

在定时器运行时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值

可能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“加载持续时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
PT Input TIME TIME, LTIME I、Q、M、

D、L 或常量

持续时间

<IEC 定时器> InOut IEC_TIMER、
TP_TIME, 
TON_TIME、
TOF_TIME, 
TONR_TIME

IEC_TIMER、
IEC_LTIMER
、TP_TIME, 
TP_LTIME, 
TON_TIME, 
TON_LTIME
、

TOF_TIME、
TOF_LTIME, 
TONR_TIME, 
TONR_LTIME

D、L 设置了持续时

间的 IEC 定时

器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“Tag_Input_1”的信号状态从“0”变为“1”时，执行“接通延时”指令。将启动存储在

背景数据块“TON_DB”中的 IEC 定时器，并持续操作数“Tag_PT”中已指定的一段时间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作数“Tag_Input_2”的信号状态为“1”时，执行“加载持续时间”指令。该指令将持续时间

“Tag_PT_2”写入背景数据块“TON_DB”，同时覆盖数据块中操作数“Tag_PT”的值。因此，定时

器状态的信号状态可以在下一次查询时或访问“MyTimer.Q”或“MyTimer.ET”时发生改变。

说明

“Tag_Input_2”将作为脉冲标志执行，以便仅在一个程序循环内加载该持续时间。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

传统 (S7-1500)

S_PULSE： 分配脉冲定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配脉

冲定时器参数并启动”将启动预设的定时器。当输入 S 的信号状态为“1”后，该定时器在经

过预设的持续时间 (TV) 后计时结束。如果输入 S 的信号状态在已设定的持续时间计时结束

之前变为“0”，则定时器停止。这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。
持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。当前定时器值在输出 BI 处以二进制编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果定时器正在计时且输入端 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则输入 R 的信号状态为“1”不会有任何作用。

指令“分配脉冲定时器参数并启动”需要前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程序段中间

或结尾。

每次访问都更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了指令“分配脉冲定时器参数并启动”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、T、

C、D、L、P 或
常量

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P 或
常量

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（二进制编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配脉冲定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。只要操作数“TagIn_1”的信号状

态为“1”，定时器就运行操作数“TagIn_Number”预设的时间值。如果在定时器计时结束前操

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，则定时器“Timer_1”将停止。操作数“TagOut”的信号

状态复位为“0”。
只要定时器在运行，并且操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，操作数“TagOut”的信号状态就为

“1”。时间用完或复位时，操作数“TagOut”复位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

S_PEXT： 分配扩展脉冲定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配扩

展脉冲定时器参数并启动”将启动预设的定时器。即使输入 S 的信号状态变为“0”，该定时

器在经过预设的持续时间 (TV) 后仍会计时结束。只要定时器在运行，输出 Q 的信号状态便为

“1”。定时器计时结束时，参数 Q 将复位为“0”。如果定时器计时期间输入 S 的信号状态从“0”
变为“1”，定时器将在输入 TV 中设定的持续时间处重新启动。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。当前定时器值在输出 BI 处以二进制编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果定时器正在计时且输入端 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则输入 R 的信号状态为“1”不会有任何作用。

指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”需要前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程序段

中间或结尾。

每次访问都更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、T、

C、D、L、P 或
常量

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P 或
常量

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（二进制编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。定时器将运行操作数

“TagIn_Number”预设的时间值，不受输入端 S 下降沿的影响。如果操作数“TagIn_1”的信号

状态在定时器计时结束前从“0”变为“1”，则定时器将重新启动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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只要定时器正在运行，操作数“TagOut”的信号状态就为“1”。时间用完或复位时，操作数

“TagOut”复位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

S_ODT： 分配接通延时定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配接

通延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。当输入 S 的信号状态为“1”后，该定时器

在经过预设的持续时间 (TV) 后计时结束。如果定时器正常计时结束且输入 S 的信号状态仍为

“1”，则输出 Q 将返回信号状态“1”。如果定时器运行期间输入 S 的信号状态从“1”变为“0”，定

时器将停止。在这种情况下，将输出 Q 的信号状态复位为“0”。
持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。当前定时器值在输出 BI 处以二进制编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果正在计时且输入端 R 的信号状态从“0”变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。如果输入 R 的信号状态为“1”，即使定时器未计时且

输入 S 的 RLO 为“1”，定时器仍会复位。

指令“分配接通延时定时器参数并启动”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程

序段中间或结尾。

每次访问都更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配接通延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、T、

C、D、L、P 或
常量

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P 或
常量

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（二进制编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配接通延时定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。并根据操作数“TagIn_Number”
的值结束计时。如果定时器计时结束，并且操作数的信号状态为“1”，则操作数“TagOut”将置

位为“1”。如果操作数“TagIn_1”的信号状态在定时器计时结束前从“1”变为“0”，则定时器将停

止。操作数“TagOut”的信号状态为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

S_ODTS： 分配保持型接通延时定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配保

持型接通延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。即使输入 S 的信号状态变为“0”，该

定时器在经过预设的持续时间 (TV) 后仍会计时结束。只要定时器计时结束，输出“Q”都将返

回信号状态“1”，而无需考虑“S”输入的信号状态。如果定时器计时期间输入 S 的信号状态从“0”
变为“1”，定时器将在输入 (TV) 中设定的持续时间处重新启动。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。当前定时器值在输出 BI 处以二进制编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

输入 R 的信号状态为“1”则当前定时器值和时基都将复位为“0”，而与起始输入 S 的信号状态

无关。这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。
指令“分配保持型接通延时定时器参数并启动”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可

置于程序段中间或结尾。

每次访问都更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配保持型接通延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、T、

C、D、L、P 或
常量

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P 或
常量

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（二进制编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为指令“分配保持型接通延时定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。即使操作数“TagIn_1”的信号状

态变为“0”，定时器也根据操作数“TagIn_Number”的时间值计时结束。定时器计时结束时，操

作数“TagOut”复位为“1” 。如果操作数“TagIn_1”的信号状态在定时器计时期间从“0”变为“1”，
则定时器将重新启动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

S_OFFDT：分配关断延时定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“1”变为“0”（信号下降沿）时，指令“分配关

断延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。定时器在预设的持续时间 (TV) 结束时计

时结束。只要定时器在计时或输入 S 返回信号状态“1”，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果定

时器已计时结束且信号状态为“0”，则输出 Q 的信号状态将复位为“0”。如果定时器运行期间

输入 S 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将停止。只有在检测到输入 S 的信号下降沿后，才

会重新启动定时器。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。当前定时器值在输出 BI 处以二进制编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

输入端 R 的信号状态为“1”时，当前时间值和时基都将复位为“0”。这种情况下，输出 Q 的信

号状态为“0”。
指令“分配关断延时定时器参数并启动”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程

序段中间或结尾。

每次访问都更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配关断延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、T、

C、D、L、P 或
常量

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P 或
常量

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（二进制编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配关断延时定时器参数并启动”的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”时，“Timer_1”启动。并根据操作数“TagIn_Number”
的值结束计时。如果定时器正在运行，或操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，则操作数

“TagOut”的信号状态就置为“1”。如果操作数“TagIn_1”的信号状态在定时器计时期间从“0”变为

“1”，则定时器将重新启动。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SP： 启动脉冲定时器 (S7-1500)

说明

当检测到启动输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”时（信号上升沿），指令“启动脉冲

定时器”将启动预设的一段时间。只要 RLO 的信号状态为“1”，定时器便会运行指定的一段

时间。只要定时器正在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。在该定时

器值计时结束前，如果 RLO 中的信号状态从“1”变为“0”，则定时器将停止。这种情况下，对

定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“0”。
持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。

“启动脉冲定时器”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，且只能放在程序段的右侧。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了“启动脉冲定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

<定时器> InOut/Input TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作数“#Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“#TagIn_1”启动。只要操作数“#TagIn_1”的信

号状态为“1”，定时器将在到达操作数“#TagIn_Number”的时间值时停止计时。如果操作数

“#TagIn_1”的信号状态在定时器停止计时前从“1”变为“0”，则定时器将停止。 
程序段 2：

只要定时器正在运行，操作数“#TagOut”就返回信号状态“1”。 
程序段 3：

操作数“#TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时将复位定时器，这将导致定时器停止并将当前的

时间值置位为“0”。
下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SE： 启动扩展脉冲定时器 (S7-1500)

说明

当检测到启动输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”时（信号上升沿），指令“启动扩展

脉冲定时器”将运行预设的一段时间。即使 RLO 的信号状态为“0”，定时器也运行预设的时

间段。只要定时器正在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。如果定时

器在运行时 RLO 从“0”变为“1”，定时器将按预设的时间段重新启动。定时器计时结束时，查

询定时器状态是否为“1”时会返回信号状态“0”。
持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：AUTOHOTSPOT

参数

下表列出了“启动扩展脉冲定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

<定时器> InOut/Input TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作数“#Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“#TagIn_1”启动。定时器在到达操作数

“#TagIn_Number”中的时间值时结束计时，而不受 RLO 中信号下降沿的影响。 
程序段 2：

只要定时器正在运行，操作数“#TagOut”就返回信号状态“1”。 
程序段 3：

如果在定时器计时结束前操作数“#TagIn_1”的信号状态再次从“0”变为“1”，则定时器重新启动。

下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SD： 启动接通延时定时器 (S7-1500)

说明

当在启动输入处检测到信号状态“1”时，“启动接通延时定时器”指令将启动一个编程的定

时器。只要该信号状态保持为“1”，定时器将在超出指定的持续时间后结束计时。如果定时

器计时结束且启动输入的信号状态仍为“1”，则定时器状态的查询将返回“1”。如果启动输入

处的信号状态为“0”，则将复位定时器。此时，查询定时器状态将返回信号状态“0”。只要启

动输入的信号状态再次变为“1”，定时器将再次运行。

定时器输出的信号状态与启动输入的信号状态相同。启动输入与输出直接互连，而非连接连

接定时器。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：AUTOHOTSPOT

参数

下表列出了“启动接通延时定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

持续时间

<定时器> InOut/Input TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作数“#TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“#Timer_1”启动。并根据操作数

“#TagIn_Number”的值结束计时。如果在定时器计时结束前操作数“#TagIn_1”的信号状态从

“1”变为“0”，则定时器将复位。

程序段 2：

当定时器计时结束后，启动输入的操作数 #TagIn_1 的信号状态为“1”且定时器未复位，操作

数 #TagOut 为“1”。
程序段 3：

如果操作数 #TagIn_2 的信号状态为“1”，将复位定时器 #Timer_1 和输出 #TagOut。
如需重启 #Timer_1，操作数 #TagIn_2 的信号状态必须为“0”，启动输入 #TagIn_1 的信号状

态必须从“0”变为“1”。
下图为本示例的时序图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SS：启动保持型接通延时定时器 (S7-1500)

说明

当检测到启动输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”时（信号上升沿），指令“启动保持

型接通延时定时器”将运行预设的一段时间。即使 RLO 的信号状态为“0”，定时器也运行预

设的时间段。如果定时器计时结束，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。定

时器结束计时后，只有在明确地复位该定时器后，该定时器才可重新启动。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。

指令“启动保持型接通延时定时器”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并只能置于程序

段的边沿上。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：AUTOHOTSPOT

参数

下表列出了“启动保持型接通延时定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

<定时器> InOut/Input TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：

操作数“#Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“#TagIn_1”启动。定时器在达到操作数

“#TagIn_Number”的值时停止计时。 
程序段 2：

定时器计时结束时，操作数“#TagOut”将复位为“1”。 
程序段 3：

如果操作数“#TagIn_1”的信号状态在定时器计时期间从“0”变为“1”，则定时器将重新启动。如

果操作数“#TagIn_2”的信号状态为“1”，则定时器“#Timer_1”将复位，从而导致定时器停止计

时并将当前时间值置位为“0”。
下图为本示例的时序图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SF： 启动关断延时定时器 (S7-1500)

说明

当检测到启动输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“1”变为“0”时（信号下降沿），指令“启动关断

延时定时器”将运行预设的一段时间。定时器在指定的持续时间后计时结束。只要定时器正

在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。如果定时器在计时过程中 RLO 从
“0”变为“1”，则将复位定时器。只要 RLO 从“1”变为“0”，定时器即会重新启动。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设定时器值开始

递减计数，直至为零。时基表示时间值发生更改的时间段。

如果在执行指令时，逻辑运算结果的信号状态为“1”，则查询定时器状态是否为“1”的查询结

果将返回“1”。如果 RLO 为“0”，则查询定时器状态是否为“1”的查询结果将返回“0”。
“启动关断延时定时器”(Start off-delay timer) 指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，且只能

置于程序段的右侧。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：AUTOHOTSPOT

参数

下表列出了“启动关断延时定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

<定时器> InOut/Input TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：

操作数“#TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”时，“#Timer_1”启动。定时器在达到操作数

“#TagIn_Number”的值时停止计时。 
程序段 2：

只要定时器正在运行，操作数“#TagOut”就置位为“1”。 
程序段 3：

如果操作数“#TagIn_1”的信号状态在定时器计时期间从“1”变为“0”，则定时器重新启动。如果

操作数“#TagIn_2”的信号状态为“1”，则定时器“#Timer_1”将复位，从而导致定时器停止计时

并将当前时间值置位为“0”。
下图为本示例的时序图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

计数器操作 (S7-1200, S7-1500)

CTU：加计数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“加计数”指令，递增输出 CV 的值。如果输入 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信号

上升沿），则执行该指令，同时输出 CV 的当前计数器值加 1。每检测到一个信号上升沿，计

数器值就会递增，直到达到输出 CV 中所指定数据类型的上限。达到上限时，输入 CU 的信

号状态将不再影响该指令。

可以查询 Q 输出中的计数器状态。输出 Q 的信号状态由参数 PV 决定。如果当前计数器值大

于或等于参数 PV 的值，则将输出 Q 的信号状态置位为“1”。在其它任何情况下，输出 Q 的
信号状态均为“0”。也可以为参数 PV 指定一个常数。

输入 R 的信号状态变为“1”时，输出 CV 的值复位为“0”并保存至边沿存储位中。只要输入 R 的
信号状态仍为“1”，输入 CU 的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。IEC 计数器是

一种具有以下某种数据类型的结构：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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对于 S7-1200 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER

• CTU_SINT/CTU_USINT
• CTU_INT/CTU_UINT
• CTU_DINT/CTU_UDINT
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER

对于 S7-1500 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER

• CTU_SINT/CTU_USINT
• CTU_INT/CTU_UINT
• CTU_DINT/CTU_UDINT
• CTU_LINT/CTU_ULINT
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER

可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块声明（例如，“MyIEC_COUNTER”）
• 声明为块中“Static”部分的 CTU_<Data type> 或 IEC_<Counter> 类型的局部变量（例如 

#MyIEC_COUNTER）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。有关在背

景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

执行“加计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或

者末尾。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“加计数”(Count up) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
CU Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常数

I、Q、M、

D、L 或常数

计数输入

R Input BOOL I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、M、

T、C、D、
L、P 或常数

复位输入

PV Input 整数 I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、M、

D、L、P 或
常数

置位输出 Q 的
值。

Q Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
当前计数器值 

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当“TagIn_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将执行“加计数”指令，同时“Tag_CV”操作

数的当前计数器值加 1。每检测到一个额外的信号上升沿，计数器值都会递增，直至达到所

指定数据类型的上限值 (INT = 32767)。
PV 参数的值作为确定“TagOut”输出的限制。只要当前计数器值大于或等于操作数“Tag_PV”的
值，输出“TagOut”的信号状态就为“1”。在其它所有情况下，输出“TagOut”的信号状态均为

“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CTD：减计数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“减计数”指令，递减输出 CV 的值。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信号

上升沿），则执行该指令，同时输出 CV 的当前计数器值减 1。每检测到一个信号上升沿，计

数器值就会递减 1，直到达到指定数据类型的下限为止。达到下限时，输入 CD 的信号状态

将不再影响该指令。

可以查询 Q 输出中的计数器状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则输出 Q 的信号状态

将置位为“1”。在其它任何情况下，输出 Q 的信号状态均为“0”。也可以为参数 PV 指定一个

常数。

输入 LD 的信号状态从“0”变为“1”时，将输出 CV 的值设置为参数 PV 的值并保存至边沿存储

位中。只要输入 LD 的信号状态仍为“1”，输入 CD 的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。IEC 计数器是

一种具有以下某种数据类型的结构：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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对于 S7-1200 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER

• CTD_SINT/CTD_USINT
• CTD_INT/CTD_UINT
• CTD_DINT/CTD_UDINT
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER

对于 S7-1500 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER

• CTD_SINT/CTD_USINT
• CTD_INT/CTD_UINT
• CTD_DINT/CTD_UDINT
• CTD_LINT/CTD_ULINT
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER

可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块声明（例如，“MyIEC_COUNTER”）
• 声明为块中“Static”部分的 CTD_<Data type> 或 IEC_<Counter> 类型的局部变量（例如 

#MyIEC_COUNTER）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。有关在背

景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

执行“减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或

者末尾。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
CD Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

数

I、Q、

M、D、L 
或常数

计数输入

LD Input BOOL I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、

M、T、
C、D、
L、P 或常

数

装载输入

PV Input 整数 I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、

M、D、
L、P 或常

数

使用 LD = 1 置位输

出 CV 的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、

M、D、L
计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、

M、D、
L、P

当前计数器值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当“TagIn_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，执行该指令且“Tag_CV”输出的值减 1。每检

测到一个信号上升沿，计数器值就会递减 1，直到达到所指定数据类型的下限 (INT = 
-32768)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PV 参数的值作为确定“TagOut”输出的限制。只要当前计数值小于或等于“0”，输出“TagOut”的
信号状态就为“1”。在其它所有情况下，输出“TagOut”的信号状态均为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CTUD：加减计数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“加减计数”指令，递增和递减输出 CV 的计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”
变为“1”（信号上升沿），则当前计数器值加 1 并存储在输出 CV 中。如果输入 CD 的信号状

态从“0”变为“1”（信号上升沿），则输出 CV 的当前计数器值将减 1。如果在一个程序周期内，

输入 CU 和 CD 都出现信号上升沿，则输出 CV 的当前计数器值保持不变。

计数器值可以一直递增，直到其达到输出 CV 处指定数据类型的上限。达到上限后，即使出

现信号上升沿，计数器值也不再递增。达到指定数据类型的下限后，计数器值便不再递减。

输入 LD 的信号状态变为“1”时，输出 CV 的计数器值将被设置为参数 PV 的值并存储至边沿存

储位中。只要输入 LD 的信号状态仍为“1”，输入 CU 和 CD 的信号状态就不会影响该指令。

输入 R 的信号状态变为“1”时，计数器值将置位为“0”并存储至边沿存储位中。只要输入 R 的
信号状态仍为“1”，输入 CU、CD 和 LD 信号状态的改变就不会影响“加减计数”指令。

可以在 QU 输出中查询加计数器的状态。如果当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，则将

输出 QU 的信号状态置位为“1”。在其它任何情况下，输出 QU 的信号状态均为“0”。也可以

为参数 PV 指定一个常数。

可以在 QD 输出中查询减计数器的状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则 QD 输出的信

号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，输出 QD 的信号状态均为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 811



每次调用“加减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用来存储指令数据。IEC 计数器

是一种具有以下某种数据类型的结构：

对于 S7-1200 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER

• CTUD_SINT/CTUD_USINT
• CTUD_INT/CTUD_UINT
• CTUD_DINT/CTUD_UDINT
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER

对于 S7-1500 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER

• CTUD_SINT/CTUD_USINT
• CTUD_INT/CTUD_UINT
• CTUD_DINT/CTUD_UDINT
• CTUD_LINT/CTUD_ULINT
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER

可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块声明（例如，“MyIEC_COUNTER”）
• 声明为块中“Static”部分的 CTUD_<Data type> 或 IEC_<Counter> 类型的局部变量（例如 

#MyIEC_COUNTER）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。有关在背

景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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执行“加减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间

或者末尾。

参数

下表列出了“加减计数”(Count up and down) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
CU Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

数

I、Q、

M、D、L 
或常数

加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

数

I、Q、

M、D、L 
或常数

减计数输入

R Input BOOL I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、

M、T、
C、D、
L、P 或常

数

复位输入

LD Input BOOL I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、

M、T、
C、D、
L、P 或常

数

装载输入

PV Input 整数 I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、

M、D、
L、P 或常

数

输出 QU 被设置的

值/LD = 1 的情况

下，输出 CV 被设置

的值。

QU Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、

M、D、L
加计数器状态

QD Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、

M、D、L
减计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、

M、D、
L、P

当前计数器值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 813



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_CU”或“TagIn_CD”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿），则执行“加减计

数”指令。输入“TagIn_CU”出现信号上升沿时，当前计数器值加 1 并存储在输出“Tag_CV”中。

输入“TagIn_CD”出现信号上升沿时，计数器值减 1 并存储在输出“Tag_CV”中。输入 CU 出现

上升沿时，计数器值递增，直至其达到上限 (INT = 32767)。当输入 CD 为上升沿时，计数器

值将递减，直至其达到下限 (INT = -32768)。
只要当前计数器值大于或等于“Tag_PV”输入的值，“TagOut_GU”输出的信号状态就为“1”。在

其它所有情况下，输出“TagOut_QU”的信号状态均为“0”。
只要当前计数器值小于或等于“0”，输出“TagOut_QD”的信号状态就为“1”。在其它任何情况下，

输出“TagOut_QD”的信号状态均为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
检测存储区的填充量示例  (页 9515)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
实例 (页 71)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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传统 (S7-1500)

S_CU：分配参数并加计数 (S7-1500)

说明

可使用“分配参数并加计数”指令递增计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则当前计数器值将加 1。当前计数器值在输出 CV 处输出十六进制值，在输出 
CV_BCD 处输出 BCD 编码的值。计数达到上限“999”后，停止递增。达到上限后，即使出现

信号上升沿，计数器值也不再递增。

当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果已设置计数器，

并且输入 CU 处的 RLO 为“1”，则即使没有检测到信号沿的变化，计数器也会在下一扫描周

期相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CU 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令“分配参数并加计数”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程序段中间或结

尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并加计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut/Input COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、

L、T、C 或常量

加计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

用于预设置计数器的输入

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PV Input WORD I、Q、M、D、L 
或常量

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

复位输入

CV Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（十六进制）

CV_BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值小于“999”，则计

数器值加 1。输入 TagIn_2 的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为参数

“TagPresetValue”的值。当“TagIn_3”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位为“0”。
当前计数器值在操作数“TagValue_1”中为十六进制值，在操作数“TagValue_2”中为 BCD 编码

格式。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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S_CD：分配参数并减计数 (S7-1500)

说明

可使用“分配参数并减计数”指令递减计数器值。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则计数器值减 1。当前计数值在输出 CV 处输出为十六进制值，在输出 CV_BCD 
处输出为 BCD 编码的值。计数值达到下限 0 时，将停止递减。如果达到下限值，即使出现

信号上升沿，计数器值也不再递减。

当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果已设置计数器，

并且输入 CD 处的 RLO 为“1”，则即使没有检测到信号沿的变化，计数器也会在下一扫描周

期相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CD 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令“分配参数并减计数”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程序段中间或结

尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并减计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut/Input COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CD Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

减计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常数

用于预设置计数器的输入

PV Input WORD I、Q、M、D、L 
或常数

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常数

复位输入

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CV Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（十六进制）

CV_BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值大于“0”，则计数

器值减 1。输入 TagIn_2 的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为参数“TagPresetValue”
的值。当“TagIn_3”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位为“0”。
当前计数器值在操作数“TagValue_1”中为十六进制值，在操作数“TagValue_2”中为 BCD 编码

格式。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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S_CUD：分配参数并进行加/减计数 (S7-1500)

说明

可以使用“分配参数并加/减计数”指令递增或递减计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”
变为“1”（信号上升沿），则当前计数器值将加 1。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则计数器值减 1。当前计数器值在输出 CV 处输出十六进制值，在输出 CV_BCD 
处输出 BCD 编码的值。如果在一个程序周期内输入 CU 和 CD 都出现信号上升沿，则计数器

值将保持不变。

计数器值达到上限 999 后，停止递增。如果达到上限值，即使出现信号上升沿，计数器值

也不再递增。计数器值达到下限“0”后，该值将不再递减。

当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果计数器已置位，

并且输入 CU 和 CD 处的 RLO 为“1”，那么即使没有检测到信号沿变化，计数器也会在下一个

扫描周期内相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CU、CD 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令“分配参数并加/减计数”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程序段中间

或结尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并加/减计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut/Input COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、

L、T、C 或常量

加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

减计数输入

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 819



参数 声明 数据类型 存储区 说明

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

用于预设置计数器的输入

PV Input WORD I、Q、M、D、L 
或常量

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

复位输入

CV Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（十六进制）

CV_BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”（上升沿），则执行“分配参数并加/
减计数”指令。输入“TagIn_1”出现信号上升沿且当前计数器值小于“999”时，计数器值加“1”。
输入“TagIn_2”出现信号上升沿且当前计数器值大于“0”时，计数器值减 1。
输入 TagIn_3 的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为参数“TagPresetValue”的值。当

“TagIn_4”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位为“0”。
当前计数器值在操作数“TagValue_1”中为十六进制值，在操作数“TagValue_2”中为 BCD 编码

格式。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SC：设置计数器值 (S7-1500)

说明

可以使用“设置计数器值”指令设置计数器的值。当该指令的启动输入的逻辑运算结果 (RLO) 
从“0”变为“1”时，执行该指令。执行指令后，将计数器设置为指定计数器值。

指令“设置计数器值”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并只能置于程序段的右边沿上。

参数

下表列出了“设置计数器值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

启动输入

PV Input WORD I、Q、M、D、L 
或常数

计数器中的值表示为 BCD 
格式。

（C#0 到 C#999）
<计数器> InOut/Input COUNTER C 预设的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn”的信号状态从“0”变为“1”时，计数器“Counter_1”将从值“100”开始。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CU：加计数 (S7-1500)

说明

可以使用指令“加计数”，在启动输入的上升沿时，使指定计数器的值加“1”。计数器值达

到上限“999”后，停止递增。达到上限后，即使出现信号上升沿，计数器值也不再递增。

指令“加计数”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并只能置于程序段的边沿上。

参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

启动输入

<计数器> InOut/Input COUNTER C 值递增的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，计数器“Counter_1”将预设为

值“100”。
操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，“Counter_1”的值将加“1”。 
如果操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”，则“Counter_1”的值复位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CD：减计数 (S7-1500)

说明

可以使用指令“减计数”，在启动输入的上升沿时，使指定计数器的值减 1。计数器值达到

下限“0”后，停止递减。达到下限值后，出现上升沿时计数器值也不再递减。

指令“减计数”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并只能置于程序段的边沿上。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

启动输入

<计数器> InOut/Input COUNTER C 值递减的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，计数器“Counter_1”将预设为

值“100”。
操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，“Counter_1”的值将加“1”。 
如果操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”，则“Counter_1”的值复位为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

比较操作 (S7-1200, S7-1500)

CMP ==：等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“等于”，查询输入 IN1 的值是否等于输入 IN2 的值。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。
如果启用了 IEC 检查，则要比较的操作数必须属于同一数据类型。如果未启用 IEC 检查，则

操作数的宽度必须相同。

比较浮点数

如果要比较数据类型 REAL 或 LREAL，则可使用指令“CMP ==：等于”。建议使用指令

“IN_RANGE：值在范围内”。

如果要比较浮点数，则无论 IEC 检查的设置如何，要比较的操作数都必须属于相同数据类型。

对于无效运算的运算结果（如，-1 的平方根），这些无效浮点数 (NaN) 的特定位模式不可

比较。即，如果一个操作数的值为 NaN，则指令“CMP ==：等于”的结果将为 FALSE。

比较字符串

在比较字符串时，通过字符的代码比较各字符（例如“a”大于“A”）。从左到右执行比较。第

一个不同的字符决定比较结果。

下表举例说明了字符串的比较：

IN1 IN2 指令的 RLO
“AA” “AA” 1
“Hello World” “HelloWorld” 0
“AA” “aa” 0
“aa” “aaa” 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP ==：等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将查询程

序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP ==：等于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP ==：等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中仍然显

示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP ==：等

于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP ==：等

于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

系统无法比较无效定时器、日期和时间的位模式（如，

DT#2015-13-33-25:62:99.999_999_999）。即，如果某个操作数的值无效，则指令“CMP 
==：等于”的结果将为 FALSE。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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比较硬件数据类型

为了能够比较 PORT 数据类型的操作数，需要从指令框的下拉列表中选择 WORD 数据类型。

但如果要比较这两种数据类型，则需先在块接口的“Temp”部分创建一个 HW_ANY 数据类型

的变量，之后再将数据类型为 HW_DEVICE 的 LADDR 复制到该变量中。之后，才能对 
HW_ANY 和 HW_IO 进行比较。

比较结构

说明

结构比较的可用性

结构比较功能仅适用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU，以及固件版本为 
V2.0 及以上版本的 S7-1500 系列 CPU。

如果两个变量的结构数据类型相同，则可以比较这两个结构化操作数的值。比较结构化变量

时，待比较操作数的数据类型必须相同，而无需考虑具体的“IEC 检查”(IEC Check) 设置。但

两个操作数中的一个为 VARIANT，而另一个为 ANY 时除外。如果编程时数据类型未知，则

可使用 VARIANT 数据类型。这样，就可比较任意数据类型的结构化变量操作数。此外，还

可以比较 VARIANT 或 ANY 数据类型的变量。

可以从指令框的下拉列表中选择该比较指令的数据类型 VARIANT。支持以下数据类型的变

量：

• PLC 数据类型 (UDT)
• STRUCT（STRUCT 数据类型的结构需包含在 PLC 数据类型中，或者待比较的两个结构需为 

ARRAY of STRUCT 的两个元素。不支持背景数据块和匿名结构的变量。）

• PLC 数据类型的数据块

• ANY 指向的变量

• VARIANT 指向的变量

要比较选定数据类型 ARRAY 和 VARIANT 的两个变量，需满足以下要求：

• 元素的数据类型必须相同。

• 两个 ARRAY 的维数必须相同。

• 所有维数的元素数量必须相同，而具体的 ARRAY 限值无需相同。

指令
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说明

ARRAY of BOOL
比较数据类型为 ARRAY OF BOOL 的两个操作数时，需要从下拉列表中选择数据类型 
VARIANT，而且如果元素的个数不能被 8 整除，还会比较填充位。这可能会影响比较结果。

如果待比较结构中的某个元素为无效 STRING/WSTRING、无效时间日期或无效浮点数，则 RLO
（逻辑运算结果）中的比较结果将返回信号状态“0”。
下表举例说明了一个结构比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 A 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 B 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL TRUE
INT 2 INT 3

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 VARIANT（由数据

类型为 A 的变量提

供）

变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了指令“等于”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要比较的第二个值

如上表中详细列示，数据类型 ARRAY、STRUCT（PLC 数据类型中）、VARIANT、ANY 和 
PLC 数据类型 (UDT) 仅适用于固件版本 V2.0 或 V4.2 及更高版本。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”=“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CMP <>：不等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“不等于”查询输入 IN1 的值是否不等于输入 IN2 的值。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。
如果启用了 IEC 检查，则要比较的操作数必须属于同一数据类型。如果未启用 IEC 检查，则

操作数的宽度必须相同。 

比较浮点数

如果要比较数据类型 REAL 或 LREAL，则可使用指令“CMP <>：不等于”。建议使用指令

“OUT_RANGE：值超出范围”。

如果要比较浮点数，则无论 IEC 检查的设置如何，要比较的操作数都必须属于相同数据类型。

对于无效运算的运算结果（如，-1 的平方根），这些无效浮点数 (NaN) 的特定位模式不可

比较。即，如果一个操作数的值为 NaN，则指令“CMP <>：不等于”的结果为 FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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比较字符串

比较字符串时，系统将对各字符的代码进行比较（如，“a”大于“A”）。并按照从左到右的顺

序进行比较。第一个不同的字符决定比较结果。

下表举例说明了字符串的比较：

IN1 IN2 指令的 RLO
“AA” “aa” 1
“Hello World” “HelloWorld” 1
“AA” “AA” 0
“aa” “aaa” 1

此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP <>：不等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将查询

程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP <>：不等于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP <>：不等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中仍然

显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP <>：不等

于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP <>：不

等于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

系统无法比较无效定时器、日期和时间的位模式（如，

DT#2015-13-33-25:62:99.999_999_999）。即，如果某个操作数的值无效，则指令“CMP 
<>：不等于”的结果为 TRUE。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

比较硬件数据类型

为了能够通过“不等于”指令比较 PORT 数据类型的操作数，需要从指令功能框的下拉列表

中选择 WORD 数据类型。

如果要比较这两种硬件数据类型 HW_IO 和 HW_DEVICE，则需先在块接口的“Temp”区域创建

一个 HW_ANY 数据类型的变量，然后将数据类型为 HW_DEVICE 的 LADDR 复制到该变量中。

之后，才能对 HW_ANY 和 HW_IO 进行比较。

比较结构

说明

结构比较的可用性

结构比较功能仅适用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU，以及固件版本为 
V2.0 及以上版本的 S7-1500 系列 CPU。

如果两个变量的结构数据类型相同，则可以比较这两个结构化操作数的值。比较结构化变量

时，待比较操作数的数据类型必须相同，而无需考虑具体的“IEC 检查”(IEC Check) 设置。但

两个操作数中的一个为 VARIANT，而另一个为 ANY 时除外。如果编程时数据类型未知，则

可使用 VARIANT 数据类型。这样，就可比较任意数据类型的结构化变量操作数。此外，还

可以比较 VARIANT 或 ANY 数据类型的变量。

可以从指令框的下拉列表中选择该比较指令的数据类型 VARIANT。支持以下数据类型：

• PLC 数据类型

• STRUCT（数据类型 STRUCT 的结构需包含在 PLC 数据类型 (UDT) 中，或两个结构为 ARRAY 
of STRUCT 中待比较的两个元素。不支持匿名结构。）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• ANY 指向的变量

• VARIANT 指向的变量

要比较选定数据类型 ARRAY 和 VARIANT 的两个变量，需满足以下要求：

• 元素的数据类型必须相同。

• 两个 ARRAY 的维数必须相同。

• 所有维数的元素数量必须相同，而具体的 ARRAY 限值无需相同。

说明

ARRAY of BOOL
比较数据类型为 ARRAY OF BOOL 的两个操作数时，需要从下拉列表中选择数据类型 
VARIANT，而且如果元素的个数不能被 8 整除，还会比较填充位。这可能会影响比较结果。

如果待比较结构中的某个元素为无效 STRING/WSTRING、无效时间日期或无效浮点数，则 RLO
（逻辑运算结果）中的比较结果将返回信号状态“0”。
下表举例说明了一个结构比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 A 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 B 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL TRUE
INT 2 INT 3

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 VARIANT（由数据

类型为 A 的变量提

供）

变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“不等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

如上表中详细列示，数据类型 ARRAY、STRUCT（PLC 数据类型中）、VARIANT、ANY 和 
PLC 数据类型 (UDT) 仅适用于固件版本 V2.0 或 V4.2 及更高版本。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”<>“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CMP >=：大于或等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“大于或等于”查询输入 IN1 的值是否大于或等于输入 IN2 的值。要比较的两

个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。

比较字符串

在比较字符串时，通过字符的代码比较各字符（例如“a”大于“A”）。从左到右执行比较。第

一个不同的字符决定比较结果。如果较长字符串的左侧部分和较短字符串相同，则认为较长

字符串更大。

下表举例说明了字符串的比较：

IN1 IN2 指令的 RLO
“BB” “AA” 1
“AAA” “AA” 1
“Hello World” “Hello World” 1

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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IN1 IN2 指令的 RLO
“Hello World” “HelloWorld” 0
“AA” “aa” 0
“AAA” “a” 0

此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >=：大于或等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将

查询程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >=：大于或等于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP >=：大于或等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中

仍然显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >=：大于或

等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP >=：
大于或等于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

在比较定时器值时，如果输入 IN1 处的定时器大于（晚于）或等于输入 IN2 处的定时器，则

指令的 RLO 为“1”。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

指令
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比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

参数

下表列出了“大于或等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”>=“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
检测存储区的填充量示例  (页 9515)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CMP <=：小于或等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“小于或等于”查询输入 IN1 的值是否小于或等于输入 IN2 的值。要比较的两

个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。

比较字符串

在比较字符串时，通过字符的代码比较各字符（例如“a”大于“A”）。从左到右执行比较。第

一个不同的字符决定比较结果。如果较长字符串的左侧部分和较短字符串相同，则认为较短

字符串更小。 
下表举例说明了字符串的比较：

IN1 IN2 指令的 RLO
“AA” “aa” 1
“AAA” “a” 1
“Hello World” “Hello World” 1
“HelloWorld” “Hello World” 0
“BB” “AA” 0
“AAA” “AA” 0

指令
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此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP <=：小于或等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将

查询程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP <=：小于或等于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP <=：小于或等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中

仍然显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP <=：小于或

等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP <=：
小于或等于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

在比较时间值时，如果输入 IN1 处的定时器小于（早于）或等于输入 IN2 处的定时器，则指

令的 RLO 为“1”。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“小于或等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”<=“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CMP >：大于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“大于”查询输入 IN1 的值是否大于输入 IN2 的值。要比较的两个值必须为相

同的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。

比较字符串

在比较字符串时，通过字符的代码比较各字符（例如“a”大于“A”）。从左到右执行比较。第

一个不同的字符决定比较结果。如果较长字符串的左侧部分和较短字符串相同，则认为较长

字符串更大。

下表举例说明了字符串的比较：

IN1 IN2 指令的 RLO
“BB” “AA” 1
“AAA” “AA” 1
“AA” “aa” 0
“AAA” “a” 0

此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >：大于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将查询程

序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >：大于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP >：大于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中仍然显示

之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >：大

于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP >：大

于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

在比较定时器值时，如果输入 IN1 处的定时器大于（晚于）输入 IN2 处的定时器，则该指令

的 RLO 为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

参数

下表列出了“大于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”>“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CMP <：小于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“小于”查询输入 IN1 的值是否小于输入 IN2 的值。要比较的两个值必须为相

同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。

比较字符串

在比较字符串时，通过字符的代码比较各字符（例如“a”大于“A”）。从左到右执行比较。第

一个不同的字符决定比较结果。如果较长字符串的左侧部分和较短字符串相同，则认为较短

字符串更小。

下表举例说明了字符串的比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“AA” “aa” 1
“AAA” “a” 1
“BB” “AA” 0
“AAA” “AA” 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP <：小于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将查询程

序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP <：小于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP <：小于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中仍然显示

之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP <：小

于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP <：小

于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

在比较定时器值时，如果输入 IN1 处的定时器小于（早于）输入 IN2 处的定时器，则该指令

的 RLO 为“1”。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“小于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”<“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
检测存储区的填充量示例  (页 9515)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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IN_RANGE：值在范围内 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“值在范围内”指令查询输入 VAL 的值是否在指定的取值范围内。

使用输入 MIN 和 MAX 可以指定取值范围的限值。 “值在范围内”指令将输入 VAL 的值与输入 
MIN 和 MAX 的值进行比较，并将结果发送到功能框输出中。 如果输入 VAL 的值满足 MIN 
<= VAL 或 VAL <=MAX 比较条件，则功能框输出的信号状态为“1”。 如果该比较结果不为真，

则功能框输出的信号状态为“0”。
仅当要比较的值为同一数据类型时，才会执行比较函数。

参数

下表列出了“值在范围内”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MIN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

取值范围的下限

VAL Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

比较值

MAX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

取值范围的上限

功能框输出 Output BOOL I、Q、M、D、L 比较结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”。
• 操作数“Tag_Value”的值在由操作数“Tag_Min”和“Tag_Max”（MIN <= VAL 或 VAL <= 

MAX）的当前值指定的取值范围之内。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

OUT_RANGE：值超出范围 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“值超出范围”指令查询输入 VAL 的值是否超出指定的取值范围。

使用输入 MIN 和 MAX 可以指定取值范围的限值。 “值超出范围”指令将输入 VAL 的值与输入 
MIN 和 MAX  的值进行比较，并将结果发送到功能框输出中。 如果输入 VAL 的值满足 MIN 
> VAL 或 VAL >MAX 比较条件，则功能框输出的信号状态为“1”。 如果数据类型 REAL 的指定

操作数具有无效值，则功能框输出的信号状态为“1”。
如果输入 VAL 的值不满足 MIN > VAL 或 VAL > MAX 条件，则功能框输出返回信号状态“0”。
仅当要比较的值为同一数据类型时，才会执行比较函数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 
下表列出了“值超出范围”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MIN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

取值范围的下限

VAL Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

比较值

MAX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

取值范围的上限

功能框输出 Output BOOL I、Q、M、D、L 比较结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”。
• 操作数“Tag_Value”的值在由操作数“Tag_Min”和“Tag_Max”（MIN > VAL 或 VAL > MAX）

的值指定的取值范围之外。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 849



参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

OK：检查有效性 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“检查有效性”指令检查操作数 (<Operand>) 中的值是否为有效的浮点数。 每个

程序循环均执行检查。 如果查询时操作数的值是有效浮点数，则输出功能框将返回信号状态

“1”。 在任何其它情况下，“检查有效性”指令输出的信号状态均为“0”。
可以同时使用“检查有效性”指令和 EN 机制。 如果将该指令功能框连接到 EN 使能输入，则

仅在值的有效性查询结果为正数时才置位使能输入。 使用该函数，可确保仅在指定操作数

的值为有效浮点数时才启用该指令。

参数

以下示例说明了“检查有效性”指令的工作原理：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、L 要检查的值。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“Tag_Value1”和“Tag_Value2”的值显示为有效浮点数时，会执行“乘”指令。将操

作数“Tag_Value1”的值与操作数“Tag_Value2”的值相乘。 乘积将写入操作数“Tag_Result”。 如
果成功执行该指令，则将 TagOut 和“ENO”使能输出的信号状态置位为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

NOT_OK：检查无效性 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“检查无效性”指令检查操作数 (<Operand>) 中的值是否为无效的浮点数。 每个

程序循环均执行检查。 如果查询时操作数的值是有效浮点数，则输出功能框将返回信号状态

“1”。 在所有其它情况下，输出功能框的信号状态都为“0”。

参数

下表列出了指令“检查无效性”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、L 要检查的值。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_Value”的值为无效浮点数，则不执行“移动值”指令。 ENO 使能输出中

操作数“TagOut”的信号状态将置位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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VARIANT (S7-1200, S7-1500)

EQ_Type：比较数据类型与变量数据类型是否“相等” (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“比较数据类型与变量数据类型是否“相等””指令查询 VARIANT 所指向变量的

数据类型。比较块接口中声明的 IN1 参数变量的数据类型与 IN2 参数变量的数据类型，确定

这两者是否“相等”。

IN1 参数的变量必须为 VARIANT 数据类型。IN2 参数的变量可以是基本数据类型或 PLC 数据

类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CMP ==”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某个

部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CMP ==：等于 (页 825)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“比较数据类型与变量数据类型是否“相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

IN2 Input 位序列、整数、

浮点数、定时

器、日期时间、

字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

OUT Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
比较的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即操作数 #Tag1 等于“Tag2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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NE_Type：比较数据类型与变量数据类型是否“不相等” (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“比较数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令，查询 VARIANT 指向而变

量中未包含的数据类型。比较在块接口中声明的 IN1 参数一个变量的数据类型与 IN2 参数一

个变量的数据类型，确定这两者是否“不相等”。

IN1 参数的变量必须为 VARIANT 数据类型。IN2 参数的变量可以是基本数据类型或 PLC 数据

类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CMP <>”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某个

部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CMP <>：不等于 (页 830)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“比较数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

IN2 Input 位序列、整数、

浮点数、定时

器、日期时间、

字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

OUT Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
比较的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即操作数 #Tag1 不等于“Tag2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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EQ_ElemType：比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“相等” (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“相等””指令查询 VARIANT 指
向的变量的数据类型。比较块接口中声明的 IN1 参数变量的数据类型与 IN2 参数变量的数据

类型，确定这两者是否“相等”。

IN1 参数的变量必须为 VARIANT 数据类型。IN2 参数的变量可以是基本数据类型或 PLC 数据

类型。

如果 VARIANT 变量的数据类型为 ARRAY，将比较 ARRAY 元素的数据类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CMP ==”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某个

部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CMP ==：等于 (页 825)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

IN2 Input 位序列、整数、

浮点数、定时

器、日期时间、

字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

OUT Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
比较的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即操作数 #Tag1 等于“Tag2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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NE_ElemType：比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“不相等” (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令查询 VARIANT 指
向的变量没有的数据类型。比较在块接口中声明的 IN1 参数一个变量的数据类型与 IN2 参数

一个变量的数据类型，确定这两者是否“不相等”。

IN1 参数的变量必须为 VARIANT 数据类型。IN2 参数的变量可以是基本数据类型或 PLC 数据

类型。

如果 VARIANT 变量的数据类型为 ARRAY，将比较 ARRAY 元素的数据类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CMP <>”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某个

部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CMP <>：不等于 (页 830)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

IN2 Input 位序列、整数、

浮点数、定时

器、日期时间、

字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

OUT Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
比较的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即操作数 #Tag1 不等于“Tag2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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IS_NULL：检查 EQUALS NULL 指针 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“检查 EQUALS NULL 指针”，可查询 VARIANT 或引用是否指向一个 NULL 指针，

而非指向一个对象。

<操作数> 的数据类型必须为 VARIANT 或 REF_TO <数据类型>。

说明

VARIANT 变量指向 ANY 指针

如果 VARIANT 变量指向 ANY 指针，指令始终会返回结果 RLO =“0”，即使 ANY 指针为 NULL。

参数

下表列出了“检查 EQUALS NULL 指针”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input VARIANT 或 
REF_TO <数据类

型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

EQUAL NULL 比较的操作

数

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 比较的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“Tag_In1”和“Tag_In2”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即 #Tag_Operand 操作数不指向对象。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

NOT_NULL：检查 UNEQUALS NULL 指针 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“检查 UNEQUALS NULL 指针”，可查询 VARIANT 或引用是否未指向一个 NULL 指
针，而指向一个对象。

<操作数> 的数据类型必须为 VARIANT 或 REF_TO <数据类型>。

说明

VARIANT 变量指向 ANY 指针

如果 VARIANT 变量指向 ANY 指针，指令始终会返回结果 RLO =“1”，即使 ANY 指针为 NULL。

参数

下表列出了“检查 UNEQUALS NULL 指针”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input VARIANT 或 
REF_TO <数据类

型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

UNEQUALS NULL 比较的

操作数

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 比较的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“Tag_In1”和“Tag_In2”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即 #Tag_Operand 操作数指向对象。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

IS_ARRAY：检查 ARRAY (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“检查 ARRAY”指令查询 VARIANT 是否指向 ARRAY 数据类型的变量。

<操作数> 必须为 VARIANT 数据类型。

参数

下表列出了“检查 ARRAY”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

为 ARRAY 查询的操作数

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 比较的结果

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

检查 ARRAY 数据块

如果 IS_ARRAY 指令中使用 ArrayDB 并通过 DB_ANY_TO_VARIANT  生成输入参数 VARIANT，
则程序中需使用 ArrayDB 符号作为数据类型为 VARIANT 的形参的实参。只需下载使用点即

可正常运行，而无需执行该使用点。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“Tag_In1”和“Tag_In2”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即“#Tag_VARIANTToArray”操作数具有 ARRAY 数据类型。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

EQ_TypeOfDB：比较 EQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“比较 EQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型”用于查询某个数据块的数据

类型，该数据块由 DB_ANY 数据类型变量进行寻址。参数 IN1 处由该变量寻址的 DB 数据类

型，可与另一个变量的数据类型进行比较，也可以直接与“Equal”中参数 IN2 的数据类型进行

比较。

参数 IN1 处该变量必须为 DB_ANY 数据类型。例如，参数 IN2 处该变量可以是 PLC 数据类型、

系统数据类型、轴或 FB。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input DB_ANY L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行声

明。）

第一个操作数

IN2 Input TYPE_ID I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

OUT Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
比较的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn”的信号状态为“1”。
• 如果所寻址 DB 中 #InputDBAny 操作数的数据类型与 TO_SpeedAxis 数据类型相同，则满

足该比较指令的条件。

满足以下条件时，不置位输出“TagOut”：
• 数据块的编号为“0”。
• 数据块不存在。

• 该数据块是一个 ARRAY 数据块。

• 数据块包含数据类型 UDT（PLC 数据类型）的变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

NE_TypeOfDB：比较 UNEQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“比较 NOT EQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型”用于查询用于查询某个

数据块不具有的数据类型，该数据块由 DB_ANY 数据类型变量进行寻址。参数 IN1 处由该变

量寻址的 DB 数据类型，可与另一个变量的数据类型进行比较，也可以直接与“Not equall”中
参数 IN2 的数据类型进行比较。

参数 IN1 处该变量必须为 DB_ANY 数据类型。例如，参数 IN2 处该变量可以是 PLC 数据类型、

系统数据类型、轴或 FB。
如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input DB_ANY L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行声

明。）

第一个操作数

IN2 Input TYPE_ID I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

OUT Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
比较的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn”的信号状态为“1”。
• 如果所寻址 DB 中 #InputDBAny 操作数的数据类型与 TO_SpeedAxis 数据类型不同，则满

足该比较指令的条件。

满足以下条件时，不置位输出“TagOut”：
• 数据块的编号为“0”。
• 数据块不存在。

• 该数据块是一个 ARRAY 数据块。

• 数据块包含数据类型 UDT（PLC 数据类型）的变量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

数学函数 (S7-1200, S7-1500)

CALCULATE：计算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算”指令定义并执行表达式，根据所选数据类型计算数学运算或复杂逻辑运算。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。根据所选数据类型，可以组合特定

指令的功能，以执行复杂计算。将在一个对话框中指定待计算的表达式，单击指令框上方的

“计算器”图标可打开该对话框。表达式可以包含输入参数的名称和指令的语法。不允许指

定操作数名称或操作数地址。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在初始状态下，指令框至少包含两个输入（IN1 和 IN2）。可以扩展输入数目。在功能框中

按升序对插入的输入编号。

输入的值可用于执行特定表达式。不是所有定义的输入都必须用于表达式。该指令的结果传

送到功能框输出 OUT 中。

说明

如果表达式中的一个数学运算失败，则没有结果传送到输出 OUT，并且使能输出 ENO 返回

信号状态“1”。

在表达式中，如果使用功能框中不可用的输入，则将自动插入这些输入。这要求表达式中新

定义的输入编号是连续的。例如，如果未定义输入 IN3，则无法在表达式中使用输入 IN4。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• “计算”指令的结果或中间结果超出输出 OUT 所指定的数据类型允许的范围。

• 浮点数的值无效。

• 执行表达式中指定的指令之一时出错。

下表根据所选数据类型，列出了可以在“计算”指令的表达式中组合和执行的指令：

数据类型 指令 语法 示例

位字符串 AND：“与”运算 AND IN1 AND IN2 
OR IN3OR：“或”运算 OR

XOR：“异或”运算 XOR
INV：求反码 NOT
SWAP：交换 1) SWAP

整数 ADD：加 + (IN1 + IN2) * 
IN3;
(ABS(IN2)) * 
(ABS(IN1))

SUB：减 -
MUL：乘 *
DIV：除 /
MOD：返回除法的余数 MOD
INV：求反码 NOT
NEG：取反 -(in1)
ABS：计算绝对值 ABS( )

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 867



数据类型 指令 语法 示例

浮点数 ADD：加 + ((SIN(IN2) * 
SIN(IN2) + 
(SIN(IN3) * 
SIN(IN3)) / 
IN3));
(SQR(SIN(IN2)) 
+ 
(SQR(COS(IN3)
) / IN2))

SUB：减 -
MUL：乘 *
DIV：除 /
EXPT：取幂 **
ABS：计算绝对值 ABS( )
SQR：计算平方 SQR( )
SQRT：计算平方根 SQRT( )
LN：计算自然对数 LN( )
EXP：计算指数值 EXP( )
FRAC：返回小数 FRAC( )
SIN：计算正弦值 SIN( )
COS：计算余弦值 COS( )
TAN：计算正切值 TAN( )
ASIN：计算反正弦值 ASIN( )
ACOS：计算反余弦值 ACOS( )
ATAN：计算反正切值 ATAN( )
NEG：取反 -(in1)
TRUNC：截尾取整 TRUNC( )
ROUND：取整 ROUND( )
CEIL：浮点数向上取整 CEIL( )
FLOOR：浮点数向下取整 FLOOR( )

1) 不可用于数据类型 BYTE.

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了指令“计算”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、

M、D、
L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、

M、D、L
使能输出

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

第一个可用的输入

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

第二个可用的输入

INn Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

其它插入的值

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、

M、D、
L、P

终结果要传送到的

输出。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value_1 4
IN2 Tag_Value_2 4
IN3 Tag_Value_3 3
IN4 Tag_Value_4 2
OUT Tag_Result 12

如果“Tag_Input”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value_1”的值与操作数

“Tag_Value_2”的值相加。和值与操作数“Tag_Value_3”的值相乘。乘积除以操作数

“Tag_Value_4”的值。求得的商作为 终结果传送到操作数“Tag_Result”中，并复制到该指令

的输出 OUT 中。如果各个指令执行期间未发生错误，则输出 ENO 和操作数“Tag_Output”都
设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
计算方程式的示例 (页 9519)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ADD：加 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“加”指令，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值相加，并在输出 OUT (OUT := IN1+IN2) 
处查询总和。

在初始状态下，指令框至少包含两个输入（IN1 和 IN2）。可以扩展输入数目。在功能框中

按升序对插入的输入编号。在该指令执行期间，会将所有可用输入参数的值相加。和值存储

在输出“OUT”中。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 该指令的结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了指令“加”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

要相加的第一个数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

要相加的第二个数

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
INn Input 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

相加的可选输入

值。

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、M、

D、L、P
总和

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值相加。相加结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则使

能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SUB：减 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“减”指令，从输入 IN1 的值中减去输入 IN2 的值，并在输出 OUT (OUT := IN1-IN2) 
处查询差值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 该指令的结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了指令“减”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

被减数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

减数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、M、

D、L、P
差值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。从操作数“Tag_Value1”的值中，减去操

作数“Tag_Value2”的值。相减结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则使

能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

MUL：乘 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“乘”指令，将输入 IN1 的值乘以输入 IN2 的值，并在输出 OUT (OUT := IN1*IN2) 
处查询乘积。

在初始状态下，指令框至少包含两个输入（IN1 和 IN2）。可以扩展输入数目。在功能框中

按升序对插入的输入编号。指令执行时，将所有可用输入参数的值相乘。乘积存储在输出 
OUT 中。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了指令“乘”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 或
常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、

M、D、L
使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

被乘数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

乘数

INn Input 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

相乘的可选输入值。

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、

M、D、
L、P

乘积

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值相乘。相乘结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则使

能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

DIV：除 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“除”指令，可以将输入 IN1 的值除以输入 IN2 的值，并在输出 OUT (OUT := IN1/IN2) 
处查询商值。

满足以下某一条件时，使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 该指令的结果超出输出 OUT 处指定数据类型所允许的范围。

• 浮点数的值无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

除“0”值
除法运算中，如果被除数 (IN1) 除以一个值为“0”除数 (IN2)带，则使能输出 (ENO) 的信号状

态置位为“TRUE”。
被“0”除时，商值 (OUT) 受以下数据类型影响：

• 数据类型为 INT 或 LREAL：商值 (OUT) 为“0”。
• 数据类型为 REAL：商值 (OUT) 为 大值“2143289344"”。 

例外：如果被除数和除数的数为“0”，则商为“nan”(not a number)。

参数

下表列出了“除”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

被除数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

除数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、M、

D、L、P
商值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值除以操作数

“Tag_Value2”的值。除运算的结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则使

能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

MOD：返回除法的余数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“返回除法的余数”指令，将输入 IN1 的值除以输入 IN2 的值，并通过输出 OUT 查
询余数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“返回除法的余数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、

M、D、L
使能输出

IN1 Input 整数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

被除数

IN2 Input 整数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

除数

OUT Output 整数 I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、

M、D、
L、P

除法的余数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值除以操作数

“Tag_Value2”的值。相除的余数存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则使能

输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

NEG：取反 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“取反”指令，更改输入 IN 的值符号，并通过输出 OUT 查询结果。例如，如果输

入 IN 为正值，则该值的负等效值将发送到输出 OUT。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 该指令的结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、
L

I、Q、

M、D、L
使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input SINT、

INT、
DINT、
浮点数

SINT、
INT、
DINT、
LINT、浮

点数

I、Q、

M、D、
L、P 或
常量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

输入值

OUT Output SINT、
INT、
DINT、
浮点数

SINT、
INT、
DINT、
LINT、浮

点数

I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、

M、D、
L、P

输入值取反

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。更改输入“TagIn_Value”中值的符号，并

将结果存储至输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为

“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 881



INC：递增 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“递增”指令将参数 IN/OUT 操作数的值更改为下一个较大的值并查询结果。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“递增”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN/OUT InOut 整数 I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
要递增的值。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数 TagIn_1 和 TagIn_2 的信号状态为“1”，则操作数“Tag_InOut”的值递增 1，且置位

输出“TagOut”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

882 编程和操作手册, 11/2022



参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

DEC：递减 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“递减”指令将参数 IN/OUT 操作数的值更改为下一个较小的值并查询结果。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了指令“递减”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-120
0

S7-1500

EN Input BOOL I、Q、

M、

D、L 或
常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、

D、L

I、Q、M、

D、L
使能输出

IN/OUT InOut 整数 I、Q、

M、

D、L

I、Q、M、

D、L
要递减的值。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数 TagIn_1 和 TagIn_2 的信号状态为“1”，则操作数“Tag_InOut”的值递减 1，且置位

输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

ABS：计算绝对值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算绝对值”指令，计算输入 IN 处指定的值的绝对值。该指令的结果存储在输出 
OUT 中，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 浮点数的值无效。

指令
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参数

下表列出了“计算绝对值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input SINT、
INT、
DINT、浮

点数

SINT、
INT、
DINT、
LINT、浮点

数

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

输入值

OUT Output SINT、
INT、
DINT、浮

点数

SINT、
INT、
DINT、
LINT、浮点

数

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
输入值的绝

对值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value -6.234
OUT TagOut_Value 6.234

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令会计算输入“TagIn_Value”值的

绝对值，并将结果发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

MIN：获取 小值 (S7-1200, S7-1500)

说明

“获取 小值”指令比较可用输入的值，并将 小的值写入输出 OUT 中。在指令框中可以通

过其它输入来扩展输入的数量。在功能框中按升序对输入进行编号。

在初始状态下，该指令包含至少两个输入（IN1 和 IN2）且输入个数不超过 100 个。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 在执行该指令的过程中，后台转换数据类型失败。

• 浮点数的值无效。

指令
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参数

下表列出了“获取 小值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN1 Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

第二个输入值

INn Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

其它插入的输入

（其值待比较）

OUT Output 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、M、

D、L、P
结果

不启用 IEC 检查时，还可使用 TIME、LTIME、TOD、LTOD、DATE 和 LDT 数据类型的变量：

选择长度相同的位字符串作为数据类型（如，以 UDINT 或 DWORD = 32 位代替 TIME => 
DINT）

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 887



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT TagOut_Value 12222

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将比较指定操作

数的值，并将 小的值（“TagIn_Value1”）复制到输出“TagOut_Value”中。如果成功执行该

指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

MAX：获取 大值 (S7-1200, S7-1500)

说明

“获取 大值”指令比较可用输入的值，并将 大的值写入输出 OUT 中。在指令框中可以通

过其它输入来扩展输入的数量。在功能框中按升序对输入进行编号。

在初始状态下，该指令包含至少两个输入（IN1 和 IN2）且输入个数不超过 100 个。

指令
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如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 在执行该指令的过程中，后台转换数据类型失败。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“获取 大值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN1 Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

第二个输入值

INn Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

其它插入的输入

（其值待比较）。

OUT Output 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、M、

D、L、P
结果

不启用 IEC 检查时，还可使用 TIME、LTIME、TOD、LTOD、DATE 和 LDT 数据类型的变量：

选择长度相同的位字符串作为数据类型（如，以 UDINT 或 DWORD = 32 位代替 TIME => 
DINT）

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT TagOut_Value 14444

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将比较指定的操

作数，并将 大的值（“TagIn_Value2”）复制到输出“TagOut_Value”中。如果成功执行该指

令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

LIMIT：设置限值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“设置限值”指令，将输入 IN 的值限制在输入 MN 与 MX 的值范围之间。如果输入 
IN 的值满足条件 MN <= IN <= MX，则复制到 OUT 输出中。如果不满足该条件且输入值 IN 低
于下限 MN，则将输出 OUT 设置为输入 MN 的值。如果超出上限 MX，则将输出 OUT 设置

为输入 MX 的值。

指令
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如果输入 MN 的值大于输入 MX 的值，则结果为 IN 参数中的指定值且使能输出 ENO 为“0”。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 某个操作数的值无效。

• MN 输入的值大于 MX 输入的值。

参数

下表列出了“设置限值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

MN Input 整数、浮

点数、

TIME、
TOD、
DATE、
DTL、DT

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、
DTL、DT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

下限

IN Input 整数、浮

点数、

TIME、
TOD、
DATE、
DTL、DT

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、
DTL、DT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

输入值

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
MX Input 整数、浮

点数、

TIME、
TOD、
DATE、
DTL、DT

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、
DTL、DT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

上限

OUT Output 整数、浮

点数、

TIME、
TOD、
DATE、
DTL、DT

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、
DTL、DT

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
结果

如果未启用 IEC 测试，则不能使用数据类型 TOD、LTOD、DATE 和 LDT。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MN Tag_MN 12000
IN Tag_Value 8000
MX Tag_MX 16000
OUT Tag_Result 12000

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value”的
值与操作数“Tag_MN”和“Tag_MX”的值进行比较。由于操作数“Tag_Value”的值小于下限值，

因此将操作数“Tag_MN”的值复制到输出“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SQR：计算平方 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算平方”指令计算输入 IN 的浮点值的平方，并将结果写入输出 OUT。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。
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参数

下表列出了“计算平方”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
输入值的平方

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 5.0
OUT Tag_Result 25.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将计算操作数“Tag_Value”的值

的平方，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SQRT：计算平方根 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算平方根”指令计算输入 IN 的浮点值的平方根，并将结果写入输出 OUT。如

果输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则输出 OUT 返回一个无效

浮点数。如果输入 IN 的值为“0”，则结果也为“0”。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值为负值。

参数

下表列出了“计算平方根”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
输入值的平方根

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 25.0
OUT Tag_Result 5.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将计算操作数“Tag_Value”的值

的平方根，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

LN：计算自然对数 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算自然对数”指令，可以计算输入 IN 处值以 (e = 2.718282) 为底的自然对数。计

算结果将存储在输出 OUT 中，可供查询。如果输入值大于零，则该指令的结果为正数。如

果输入值小于零，则输出 OUT 返回一个无效浮点数。

指令
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如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值为负值。

参数

下表列出了“计算自然对数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、

M、D、
L、T、C 或
常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、

M、D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、

M、D、
L、P

输入值的自然对数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令会计算输入“Tag_Value”的值的

自然对数，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

EXP：计算指数值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算指数值”指令，以 e (e = 2.718282e) 为底计算输入 IN 的值的指数，并将结

果存储在输出 OUT 中，可供查询 (OUT = eIN)。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算指数值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
输入值 IN 的指数

值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将以 e 为底，计算操作数

“Tag_Value”的值的指数，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位

输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SIN：计算正弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算正弦值”指令计算一个角度的正弦。在输入 IN 中以弧度为单位指定角度值。

该指令的结果存储在输出 OUT 中，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“计算正弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

角度值（弧度

形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
指定角度的正

弦

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +1.570796 (π/2)
OUT Tag_Result 1.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令会计算输入“Tag_Value”指定角

度的正弦值，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

COS：计算余弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算余弦值”指令计算角度的余弦。在输入 IN 中以弧度为单位指定角度值。该

指令的结果存储在输出 OUT 中，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算余弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

角度值（弧度

形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
指定角度的余

弦

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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编程和操作手册, 11/2022 901



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +1.570796 (π/2)
OUT Tag_Result 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令会计算输入“Tag_Value”指定角

度的余弦值，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TAN：计算正切值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算正切值”指令计算一个角度的正切。在输入 IN 中以弧度为单位指定角度值。

该指令的结果存储在输出 OUT 中，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“计算正切值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

以弧度为单位

的角度值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
指定角度的正

切

可以从指令功能框的“<???>”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +3.141593 (π)
OUT Tag_Result 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算正切值”指令。该指令会计算输入

“Tag_Value”指定角度的正切值，并将结果存储到输出“Tag_Result”。如果指令执行过程中未

发生错误，则将置位输出“TagOut”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

ASIN：计算反正弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算反正弦值”指令，根据输入 IN 指定的正弦值，计算与该值对应的角度值。输

入 IN 中指定的值只能是 -1 到 +1 范围内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，在

输出 OUT 中输出，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值超出允许的范围（-1 到 +1）。

参数

下表列出了“计算反正弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

正弦值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
角度值（弧度

形式）

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1.0
OUT Tag_Result +1.570796 (π/2)

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令会计算输入“Tag_Value”的正弦

值对应的角度值。该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，则置位

输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

ACOS：计算反余弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算反余弦值”指令，根据输入 IN 指定的余弦值，计算与该值对应的角度值。输

入 IN 中指定的值只能是 -1 到 +1 范围内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，在

输出 OUT 中输出，范围在 0 到 +π 之间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值超出允许的范围（-1 到 +1）。

参数

下表列出了“计算反余弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

余弦值 

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
角度值（弧度

形式）

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 0
OUT Tag_Result +1.570796 (π/2)

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令会计算输入“Tag_Value”的余弦

值对应的角度值。该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，则置位

输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

ATAN：计算反正切值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算反正切值”指令，根据输入 IN 指定的正切值，计算与该值对应的角度值。输

入 IN 中的值只能是有效的浮点数（或 -NaN/+NaN）。计算出的角度值以弧度形式在输出 OUT 
中输出，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。 
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“计算反正切值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 或
常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、

M、D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

正切值

OUT Output 浮点数 I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、

M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1.0
OUT Tag_Result +0.785398 (π/4)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令会计算输入“Tag_Value”的正切

值对应的角度值。该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，则置位

输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
无效浮点数 (页 280)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

FRAC：返回分数 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“返回小数”指令，可确定输入 IN 值的小数位。查询的结果存储在输出 OUT 中，可供

查询。例如，如果输入 IN 的值为 1.125，则输出 OUT 的值为 0.125。
满足以下某一条件时，使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指令执行过程中发生了错误，例如，输入没有有效的浮点数。

参数

下表列出了“返回小数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

待确定小数位

的输入值。

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
输入 IN 处，

输入值的小数

位

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1.125
OUT Tag_Result 0.125

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value”值
的小数位复制到操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为

“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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EXPT：取幂 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“取幂”指令使用输入 IN1 指定的值为幂对输入 IN2 的值进行幂运算。该指令的结

果存储在输出 OUT，可供查询 (OUT = IN1IN2)。
输入 IN1 的值必须是有效的浮点数。还允许使用整数设置输入 IN2。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 处理该指令期间发生错误，例如，发生溢出。

参数

下表列出了指令“取幂”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN1 Input 浮点数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

底数值

IN2 Input 整数、浮点

数

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

对底数进行幂运算所用

的值

OUT Output 浮点数 I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、M、

D、L、P
结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行“取幂”指令。使用操作数

“Tag_Value1”的值为幂对操作数“Tag_Value2”的值进行幂运算。结果存储在输出“Tag_Result”
中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

移动操作 (S7-1200, S7-1500)

MOVE：移动值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“移动值”指令，将 IN 输入处操作数中的内容传送给 OUT1 输出的操作数中。始

终沿地址升序方向进行传送。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• IN 参数的数据类型与 OUT1 参数的指定数据类型不对应。

指令
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下表列出了可用于 S7-1200 CPU 系列的传送：

传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

BYTE BYTE, WORD, DWORD BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE ,TOD, CHAR

WORD WORD, DWORD BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD, CHAR

DWORD DWORD BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, REAL, TIME, DATE, TOD, CHAR

SINT SINT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

USINT USINT, UINT, UDINT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

INT INT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

UINT UINT, UDINT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

DINT DINT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

UDINT UDINT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

REAL REAL DWORD, REAL
LREAL LREAL LREAL
TIME TIME BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 

DINT, UDINT, TIME
DATE DATE BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 

DINT, UDINT, DATE
TOD TOD BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 

DINT, UDINT, TOD
DTL DTL DTL
CHAR CHAR BYTE, WORD, DWORD, CHAR，字符串中的字

符 1)

WCHAR WCHAR BYTE, WORD, DWORD, CHAR, WCHAR，字符串

中的字符 1)

指令
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传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

字符串中的字

符 1)
字符串中的字符 CHAR, WCHAR，字符串中的字符

ARRAY 2) ARRAY ARRAY
STRUCT STRUCT STRUCT
PLC 数据类型 
(UDT)

PLC 数据类型 (UDT) PLC 数据类型 (UDT)

IEC_TIMER IEC_TIMER IEC_TIMER
IEC_SCOUNTE
R

IEC_SCOUNTER IEC_SCOUNTER

IEC_USCOUN
TER

IEC_USCOUNTER IEC_USCOUNTER

IEC_COUNTER IEC_COUNTER IEC_COUNTER
IEC_UCOUNT
ER

IEC_UCOUNTER IEC_UCOUNTER

IEC_DCOUNT
ER

IEC_DCOUNTER IEC_DCOUNTER

IEC_UDCOUN
TER

IEC_UDCOUNTER IEC_UDCOUNTER

下表列出了可用于 S7-1500 CPU 系列的传送：

传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

BYTE BYTE, WORD, DWORD, 
LWORD

BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE ,TOD, LTOD, CHAR

WORD WORD, DWORD, LWORD BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, S5TIME, 
TIME, LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD, CHAR

DWORD DWORD, LWORD BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, REAL, 
TIME, LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD, CHAR

指令
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传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

LWORD LWORD BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, LREAL, 
TIME, LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD, CHAR

SINT SINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

USINT USINT, UINT, UDINT, 
ULINT

BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

INT INT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

UINT UINT, UDINT, ULINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD. LTOD

DINT DINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

UDINT UDINT, ULINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

LINT LINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

ULINT ULINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

REAL REAL DWORD, REAL
LREAL LREAL LWORD, LREAL
S5TIME S5TIME WORD, S5TIME
TIME TIME BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 

INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME
LTIME LTIME BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 

INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, LTIME

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 915



传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

DATE DATE BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, DATE

DT DT DT
LDT LDT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 

INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, LDT
TOD TOD BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 

INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TOD
LTOD LTOD BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 

INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, LTOD
DTL DTL DTL
CHAR CHAR BYTE, WORD, DWORD, LWORD, CHAR，字符串

中的字符 1)

WCHAR WCHAR BYTE，WORD，DWORD，LWORD，CHAR，
WCHAR，字符串中的字符 1)

字符串中的字

符 1)
字符串中的字符 CHAR, WCHAR，字符串中的字符

ARRAY 2) ARRAY ARRAY
STRUCT STRUCT STRUCT
COUNTER COUNTER, WORD, INT WORD、DWORD、INT、UINT、DINT、UDINT
TIMER TIMER, WORD, INT WORD、DWORD、INT、UINT、DINT、UDINT
PLC 数据类型 
(UDT)

PLC 数据类型 (UDT) PLC 数据类型 (UDT)

IEC_TIMER IEC_TIMER IEC_TIMER
IEC_LTIMER IEC_LTIMER IEC_LTIMER
IEC_SCOUNTE
R

IEC_SCOUNTER IEC_SCOUNTER

IEC_USCOUN
TER

IEC_USCOUNTER IEC_USCOUNTER

IEC_COUNTER IEC_COUNTER IEC_COUNTER
IEC_UCOUNT
ER

IEC_UCOUNTER IEC_UCOUNTER

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

916 编程和操作手册, 11/2022



传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

IEC_DCOUNT
ER

IEC_DCOUNTER IEC_DCOUNTER

IEC_UDCOUN
TER

IEC_UDCOUNTER IEC_UDCOUNTER

IEC_LCOUNTE
R

IEC_LCOUNTER IEC_LCOUNTER

IEC_ULCOUN
TER

IEC_ULCOUNTER IEC_ULCOUNTER

REF() 不进行数据类型转换。所传递变量的数据类型必须与指定数据类型完全匹

配。

工艺对象的引用必须指向同类型或派生类型的工艺对象。

1) 还可以使用“移动值”指令将字符串的各个字符传送到数据类型为 CHAR 或 WCHAR 的操

作数。操作数名称旁的方括号内指定了要传送的字符数。例如，“MyString[2]”将传送

“MyString”字符串的第二个字符。它还可以将数据类型为 CHAR 或 WCHAR 的操作数传送到

字符串的各个字符中。还可使用其它字符串的字符来替换该字符串中的指定字符。 
2) 仅当输入 IN 和输出 OUT1 中操作数的数组元素为同一数据类型时，才可以传送整个数组 
(ARRAY)。
如果输入 IN 数据类型的位长度超出输出 OUT1 数据类型的位长度，则源值的高位会丢失。如

果输入 IN 数据类型的位长度低于输出 OUT1 数据类型的位长度，则目标值的高位会被改写为 
0。
在初始状态，指令框中包含 1 个输出 (OUT1)。可以扩展输出数目。在该指令框中，应按升

序顺序排列所添加的输出。在执行指令过程中，将输入 IN 的操作数的内容传送到所有可用

的输出。如果传送结构化数据类型（DTL、STRUCT、ARRAY）或字符串的字符，则无法扩展

指令框。

还可以使用“块移动” (MOVE_BLK) 和“不可中断的存储区移动” (UMOVE_BLK) 指令移动 
ARRAY 数据类型的操作数。可以使用“移动字符串”(S_MOVE) 指令复制 STRING 或 WSTRING 
数据类型的操作数。
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参数

下表列出了“移动值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input 位字符串、

整数、浮点

数、定时

器、日期时

间、

CHAR、
WCHAR、
STRUCT、
ARRAY、
IEC 数据类

型、PLC 数
据类型 
(UDT)

位字符串、

整数、浮点

数、定时

器、日期时

间、

CHAR、
WCHAR、
STRUCT、
ARRAY、
TIMER、
COUNTER
、IEC 数据

类型、PLC 
数据类型 
(UDT)

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常

量

用于覆盖目

标地址的元

素。

OUT1 Output 位字符串、

整数、浮点

数、定时

器、日期时

间、

CHAR、
WCHAR、
STRUCT、
ARRAY、
IEC 数据类

型、PLC 数
据类型 
(UDT)

位字符串、

整数、浮点

数、定时

器、日期时

间、

CHAR、
WCHAR、
STRUCT、
ARRAY、
TIMER、
COUNTER
、IEC 数据

类型、PLC 
数据类型 
(UDT)

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
目标地址

有关有效数据类型的更多信息，位于“另请参见”下。
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
OUT1 TagOut_Value 0011 1111 1010 1111

如果操作数“TagIn”返回信号状态 TRUE，则执行该指令。该指令可以将操作数“TagIn_Value”
的内容移动到操作数“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则 ENO 和“TagOut”使能输出的

信号状态将置为 TRUE。

说明

有关 MOVE 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
删除指令输入和输出 (页 9500)
MOVE_BLK：块移动 (页 932)
UMOVE_BLK：不可中断的存储区移动 (页 940)
S_MOVE： 移动字符串 (页 2639)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

指令
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在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)

Deserialize：取消序列化 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“取消序列化”指令反向转换 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型

> 的顺序表示并填充所有内容。可使用该指令将多个序列化数据区转换回其去序列化表示形

式。

如果只是希望转换回 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 的单个顺序表示，

还可以直接使用指令“TRCV：通过通信连接接收数据”。

PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 顺序表示所在存储区 "SRC_ARRAY" 的
数据类型必须为 ARRAY of BYTE 或 ARRAY of CHAR，并在版本 V1.0 中声明为标准访问。标

准存储区的容量为 64 KB。在转换之前确保有充足的存储空间。自版本 V2.0 起，还支持优

化的存储区。 
如果使用“序列化”指令填充 "SRC_ARRAY" 存储区，则会自动插入任何所需填充字节。如果

通过其它方式填充 "SRC_ARRAY" 存储区，则需要手动插入任何所需填充字节。无论 
"SRC_ARRAY" 位于优化存储区还是标准存储区，去序列化期间都会忽略填充字节。 
建议将 ARRAY 的下限定义为“0”，这是因为 ARRAY 中的下标对应 POS 参数值。例如，

ARRAY[0] = POS 0。下文中的说明与示例均基于此公式。

存储区的容量

对齐规则为优化存储区内的简单结构中不包含填充字节。这样，优化存储区中的结构大小将

小于标准存储区中的。结构型和嵌套结构型 ARRAY 包含填充字节。对于包含组合结构（所

需存储空间更高）的存储区而言，该规则并并为通用规则。

S7-1500 系列 CPU：

指令
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对于块属性为“优化块访问”的块，BOOL 类型的长度为 1 个字节。这样，优化存储区中主

要由 BOOL 数据类型组成的结构大小将大于标准存储区。因此，含少量 BOOL 数据类型的组

合型结构在优化存储区内的大小，要小于该结构在标准存储区内的大小。

说明

对 CPU S7-1200 上的多个结构进行序列化

如果要在缓冲区中对 CPU S7-1200 的多个结构进行序列化并且要与其进行通信（例如，与

控制系统或 CPU S7-1500 通信），则必须检查返回值（POS 参数的下标）是否为偶数。如

果并非偶数，则必须在序列化第二个结构之前将返回值增加 1，因为第一个结构并未填充字

节。 
示例：

结构由 1 个 DWORD 和 1 个 BYTE 组成

缓冲区中下一个序列化结构的起始地址为 5。加 +1，使起始地址为偶数。

优化存储区

对固件版本 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
系列 CPU，要取消较大结构的序列化，可将顺序表示的存储区声明为优化访问。对于标准存

储区，顺序表示中内容保存不变。ARRAY 中的字节仅支持符号化访问。

参数

下表列出了“取消序列化”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRC_ARRAY Input ARRAY[*] of 
BYTE 1)

或者

ARRAY of CHAR

I、Q、D、FB 的
块接口（可在 
Input、
Output、Static 
和 Temp 部分

中）。

无 I/O 数据

用于保存其数据流将取消

序列化的 ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of CHAR。
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DEST_VARI
ABLE

InOut 所有数据类型 I、Q、D、FB 的
块接口， 
无 I/O 数据

已取消序列化数据待写入

的目标变量。 
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

POS InOut DINT I、Q、M、D、L POS 参数中的操作数将根

据转换后客户数据所占用

的字节数，存储第一个字

节的下标。POS 参数将从 
0 开始计算。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

1) 仅适用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.0 及以上版

本的 S7-1500 系列 CPU。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B0 参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 的存储区重叠。

8136 SRC_ARRAY 参数处的变量不在一个标准访问块中。

8150 SRC_ARRAY 参数中的 VARIANT 数据类型包含一个 ZERO 指针。

8151 SRC_ARRAY 参数中的引用无效

8153 SRC_ARRAY 参数没有足够的可用存储空间。

8154 SRC_ARRAY 参数中的数据类型无效

8250 NULL 指针已在 DEST_ARRAY 参数处传递。

8251 DEST_VARIABLE 参数中的引用无效

8382 POS 参数的值超出数组的限值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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固件版本 4.2 (S7-1200) 和 2.0 (S7-1500) 及以上版本的特殊功能： 
以下错误代码具有不同的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8136 对 SRC_ARRAY 参数处的存储区访问无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 V2.8 及以上版本中的特殊功能 (S7-1500)：
要对“取消序列化”指令（版本 V2.1）的性能进行优化，参数 SRC_ARRAY  和 
DEST_VARIABLE  不能为 VARIANT 指针，而只能使用特定的数据类型。

请注意，对指令的错误响应将会因此更改：出错时，CPU 不输出任何错误代码，而是切换为 
STOP 模式并生成访问错误。为了避免该错误，可通过指令 "GET_ERROR" 和 "GET_ERR_ID" 进
行本地错误处理。

固件版本 V2.2 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
使用“取消序列化”指令（版本 V2.2）时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）中

的元素无法再互连输入或输出参数 (SRC_ARRAY/DEST_VARIABLE)。
固件版本 V2.1 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
在“取消序列化”指令（版本 V2.1 及以上版本）的优化版本中，由于过程数据的复杂性，需

要比之前版本更多的工作存储器空间。

示例

下表列出了操作数的声明：

操作数 数据类型 声明

DeliverPos INT 位于 FB 或 FC 块接口的“Input”
部分。

BufferPos DINT 位于 FB 或 FC 块接口的

“Temp”部分。Error INT
Label STRING[4]

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表列出了 PLC 数据类型的声明：

PLC 数据类型的名称 名称 数据类型

Article Number DINT
Declaration STRING
Colli INT

Client Title INT
First name STRING[10]
Surname STRING[10]

下表列出了数据块的声明：

数据块的名称 名称 数据类型

Target Client "Client"（PLC 数据类型）

Article Array[0..10] of 
"Article"（PLC 数据类型）

Bill Array[0..10] of INT
Buffer Field Array[0..294] of BYTE

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：

“移动值”指令将值“0”移动到 #BufferPos 操作数。“取消序列化”指令对“Buffer”变量中客户

数据的顺序表示进行取消序列化，并写入“Target”变量中。#BufferPos 操作数将根据转换后

客户数据所占用的字节数，存储第一个字节的下标。

程序段 2：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“取消序列化”指令对“Buffer”变量中分隔表（在客户数据后以顺序表示方式存储）的顺序表

示进行取消序列化，并将相关字符写入 #Label 操作数中。可通过比较指令“arti”和“Bill”，对

字符进行比较。在比较过程中，如果“arti”= TRUE，则该数据为已取消序列化且写入“Target”
变量中的订货数据。在比较过程中，如果“Bill”= TRUE，则该数据为已取消序列化且写入

“Target”变量中的计费数据。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
ARRAY 变量的结构 (页 318)
STRUCT 变量的结构 (页 309)
STRING 变量的结构 (页 295)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Serialize：序列化 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“序列化”指令将多个 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 转
换为顺序表示，而不会丢失结构部分。

可以使用该指令临时将用户程序的多个结构化数据项保存到缓冲区中（ 好位于全局数据块

中），并发送到其它 CPU。用于保存转换后数据的存储区的数据类型必需为 ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of CHAR，并在版本 V1.0 中声明为标准访问。在版本 V2.0 及以上版本中，还支持

优化数据。源数据区内的填充数据在目标数组中未定义。这些数据可以为填充字节或某数据

区的填充位（如，ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型 (UDT)）以及当前某个未使用字符串中

的字符。 
标准存储区的容量为 64 KB。如果参数 DEST_ARRAY 位于标准存储区中，则根据标准存储区

规则，大于 64 KB 的结构不能进行序列化。

建议将 ARRAY 的下限定义为“0”，这是因为 ARRAY 中的下标对应 POS 参数值。例如，

ARRAY[0] = POS 0。下文中的说明与示例均基于此公式。

参数 POS 处操作数中包含有关转换后数据占用的字节数量信息。

如果要发送单个 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型 pe>，可以直接调用

指令“TSEND：通过通信连接发送数据”。

说明

比较结构

要比较结构，必须首先对其进行序列化处理。请改用“CMP”指令。

有关详细信息，请参见“比较器”部分。

存储区的容量

对齐规则为优化存储区内的简单结构中不包含填充字节。这样，优化存储区中的结构大小将

小于标准存储区中的。结构型和嵌套结构型 ARRAY 包含填充字节。对于包含组合结构（所

需存储空间更高）的存储区而言，该规则并并为通用规则。

S7-1500 系列 CPU：
如果某个块的块属性为“优化块访问”，则 BOOL 数据类型的长度将取决于紧跟其后的数据

类型。即，如果 BOOL 数据类型之后为 BYTE，则长度为 1 个字节。即，如果 BOOL 数据类

型之后为 WORD，则长度为 2 个字节。这样，优化存储区中主要由 BOOL 数据类型组成的结

构大小将大于标准存储区。因此，含少量 BOOL 数据类型的组合型结构在优化存储区内的大

小，要小于该结构在标准存储区内的大小。

指令
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因此，建议序列化的源数据区从大数据类型开始，以布尔型元素结束。这样，可大幅减少用

于填充的填充位。

说明

对 CPU S7-1200 上的多个结构进行序列化

如果要在缓冲区中对 CPU S7-1200 的多个结构进行序列化并且要与其进行通信（例如，与

控制系统或 CPU S7-1500 通信），则必须检查返回值（POS 参数的下标）是否为偶数。如

果并非偶数，则必须在序列化第二个结构之前将返回值增加 1，因为第一个结构并未填充字

节。 
示例：

结构由 1 个 DWORD 和 1 个 BYTE 组成

缓冲区中下一个序列化结构的起始地址为 5。加 +1，使起始地址为偶数。

优化存储区

对固件版本 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
系列 CPU，要对较大结构进行序列化，可将存储区声明为优化访问。对于标准存储区，顺序

表示保存不变。

参数

下表列出了“序列化”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRC_VARIA
BLE

Input 所有数据类型 D、FB 的块接

口、无 I/O 数据 
 

待序列化的变量。 
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

DEST_ARRA
Y

InOut ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of 
CHAR

D、FB 的块接口

（可在 Input、
Output、Static 
和 Temp 部分

中。）

无 I/O 数据

用于存储所生成数据流的 
ARRAY。
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

POS InOut DINT I、Q、M、D、L POS 参数处的操作数，将

根据已转换客户数据所占

用的总字节数，存储第一

个字节的下标。POS 参数

将从 0 开始计算。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B0 参数 SRC_VARIABLE 和 DEST_ARRAY 的存储区重叠。

8150 SRC_VARIABLE 参数中的 VARIANT 数据类型包含一个 ZERO 指针。

8151 SRC_VARIABLE 参数中的引用无效

8236 SRC_ARRAY 参数处的变量不在一个标准访问块中。

8250 NULL 指针已在 DEST_ARRAY 参数处传递。

8251 DEST_ARRAY 参数中的引用无效

8253 参数 DEST_ARRAY 处该变量可提供的空间不足，无法包含参数 SRC_VARIABLE 
处变量中的内容。由于 POS 参数处变量的输入值，可用的存储空间将减少。

POS 参数处的输入值可确定 DEST_ARRAY 参数处变量中的起始位置。

8254 DEST_ARRAY 参数中的数据类型无效

8382 POS 参数的值超出数组的限值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 4.2 (S7-1200) 和 2.0 (S7-1500) 及以上版本的特殊功能： 

指令
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以下错误代码具有不同的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8236 对 DEST_ARRAY 参数处的存储区访问无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 V2.8 及以上版本中的特殊功能 (S7-1500)：
要对“序列化”指令（版本 V2.1）的性能进行优化，参数 SRC_VARIABLE  和 DEST_ARRAY  
不能为 VARIANT 指针，而只能使用特定的数据类型。

请注意，对指令的错误响应将会因此更改：出错时，CPU 不输出任何错误代码，而是切换为 
STOP 模式并生成访问错误。为了避免该错误，可通过指令 "GET_ERROR" 和 "GET_ERR_ID" 进
行本地错误处理。

固件版本 V2.2 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
使用“序列化”指令（版本 V2.2）时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）中的元

素无法再互连输入或输出参数 (SRC_VARIABLE/DEST_ARRAY)。
固件版本 V2.1 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
在“序列化”指令（版本 V2.1 及以上版本）的优化版本中，由于过程数据的复杂性，需要

比之前版本更多的工作存储器空间。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：

“移动值”指令将值“0”移动到 #BufferPos 操作数。“序列化”指令对“Source”变量中的客户

数据进行序列化，并将该顺序表示写入“Buffer”变量中。"Buffer".Field 操作数中下一个未写入

的字节下标将保存在 #BufferPos 操作数中。

程序段 2：

指令
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现在将插入一种分隔表，以更方便地对顺序表示进行取消序列化。“移动字符串”指令将

“arti”字符移动到 #Label 操作数。“序列化”指令将客户数据后的这些字符写入“Buffer”变量

中。“#BufferPos”操作数的值将相应递增。

程序段 3：

“序列化”指令对“Source”变量中特定的订货数据（运行时计算得出）的数据进行序列化，并

在将这些数据按照顺序表示方式写入“arti”字符后的“Buffer”变量中。

下表列出了操作数的声明：

操作数 数据类型 声明

DeliverPos INT 在块接口的“Input”部分

BufferPos DINT 在块接口的“Temp”部分

Error INT 在块接口的“Temp”部分

Label STRING[4] 在块接口的“Temp”部分

下表列出了 PLC 数据类型的声明：

PLC 数据类型的名称 名称 数据类型

Article Number DINT
Declaration STRING
Colli INT

Client Title INT
First name STRING[10]
Surname STRING[10]

指令
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下表列出了数据块的声明：

数据块的名称 名称 数据类型

Source
 

Client "Client"（PLC 数据类型）

Article Array[0..10] of 
"Article"（PLC 数据类型）

Buffer Field Array[0..294] of BYTE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
ARRAY 变量的结构 (页 318)
STRUCT 变量的结构 (页 309)
STRING 变量的结构 (页 295)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

MOVE_BLK：块移动 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源范围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）

中。使用参数 COUNT 可以指定将移动到目标范围中的元素个数。可通过输入 IN 中元素的宽

度来定义元素待移动的宽度。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 移动的数据量超出输入 IN 或输出 OUT 所能容纳的数据量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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当复制 ARRAY of BOOL 时，溢出的使能输出 ENO 将设置为“1”，直至超出 ARRAY 结构的字

节限制。如果 COUNT 输入的值超出了 ARRAY 结构的字节限制，则使能输出 ENO 将复位为

“0”。

说明

ARRAY 的使用

该指令用于从指定索引开始，将定义元素中 n 个元素（n 取决于参数 COUNT 的值）的内容

从源范围复制到目标范围。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN 1) Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

D、L D、L 待复制源区

域中的首个

元素

COUNT Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

要从源范围

复制到目标

范围的元素

个数

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
OUT 1) Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

D、L D、L 源范围内容

要复制到的

目标范围中

的首个元素

1) ARRAY 结构中的元素只能使用指定的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN a_array[2] “a_array”操作数的数据类型

为 ARRAY [0..5] of INT。它包

含 6 个 INT 数据类型的元素。

COUNT Tag_Count 3
OUT b_array[1] “b_array”操作数的数据类型

为 ARRAY [0..6] of INT。它包

含 7 个 INT 数据类型的元素。

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。从第三个元素开始，该

指令选择 #a_array 变量中的三个 INT 元素，并将其内容复制到 #b_array 输出变量中，从第

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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二个元素开始。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出

“TagOut”。

说明

有关 MOV_BLK 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

MOVE_BLK_VARIANT：存储区移动 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源范围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）

中。可以将一个完整的 ARRAY 或 ARRAY 的元素复制到另一个相同数据类型的 ARRAY 中。源 
ARRAY 和目标 ARRAY 的大小（元素个数）可能会不同。可以复制一个 ARRAY 内的多个或单

个元素。

要复制的元素数量不得超过所选源范围或目标范围。

如果在创建块时使用该指令，则无需确定该 ARRAY，源和目标将使用 VARIANT 进行传输。

无论后期如何声明该 ARRAY，参数 SRC_INDEX 和 DEST_INDEX 始终从下限“0”开始计数。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 复制的数据多于可用的数据。

指令
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参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRC Input 2) VARIANT（指向

一个 ARRAY 或一

个 ARRAY 元
素），ARRAY of 
<数据类型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待复制的源块

COUNT Input UDINT I、Q、M、D、L 
或常量

已复制的元素数目

如果参数 SRC 或参数 
DEST 中未指定任何 
ARRAY，则将参数 COUNT 
的值设置为“1”。

SRC_INDEX Input DINT I、Q、M、D、L 
或常量

定义要复制的第一个元

素：

• SRC_INDEX 参数将从 
0 开始计算。如果参数 
SRC 中指定了 ARRAY，
则参数 SRC_INDEX 中
的整数将指定待复制源

区域中的第一个元素。

而与所声明的 ARRAY 
限值无关。

• 如果 SRC 参数中未指

定 ARRAY 或者仅指定

了 ARRAY 的某个元

素，则将 SRC_INDEX 
参数的值赋值为“0”。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DEST_INDE
X

Input DINT I、Q、M、D、L 
或常量

定义了目标存储区的起点。

• DEST_INDEX 参数将从 
0 开始计算。如果参数 
DEST 中指定了 
ARRAY，则参数 
DEST_INDEX 中的整数

将指定待复制目标范围

中的第一个元素。而与

所声明的 ARRAY 限值

无关。

• 如果参数 DEST 中未指

定任何 ARRAY，则将参

数 DEST_INDEX 赋值为

“0”。
DEST Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

源块中内容将复制到的目

标区域。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

1) DEST 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。
2) 参数 SRC 的数据类型不能为 BOOL 和 BOOL 型 ARRAY。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 数据类型不匹配。使用 ARRAY of PLC 数据类型 (UDT)，而非 ARRAY of Struct。
8151 无法访问 SRC 参数。

8152 未输入参数 SRC 的操作数。

8153 参数 SRC 在生成代码时出错

8154 参数 SRC 的操作数具有 BOOL 数据类型。

8281 参数 COUNT 的值无效

8382 SRC_INDEX 参数的值超出 ARRAY 的下限。

8383 参数 SRC_INDEX 和 COUNT 的合计值超出 ARRAY 的下限。

8482 DEST_INDEX 参数的值超出 ARRAY 的上限。

8483 参数 DEST_INDEX 和 COUNT 的合计值超出 ARRAY 的上限。

8534 DEST 参数为写保护

8551 无法访问 DEST 参数。

8552 未输入参数 DEST 的操作数。

8553 参数 DEST 在生成代码时出错

8554 参数 DEST 的操作数具有 BOOL 数据类型。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 块接口中的声明 操作数 值

SRC Input #SrcField 局部操作数 #SrcField 
使用了一个在编程块

时仍然未知的 PLC 数
据类型。

(ARRAY[0..10] of 
"MOVE_UDT")

COUNT Input Tag_Count 2
SRC_INDEX Input Tag_Src_Index 3
DEST_INDEX Input Tag_Dest_Index 3
DEST InOut #DestField 局部操作数 

#DestField 使用了一

个在编程块时仍然未

知的 PLC 数据类型。

(ARRAY[10..20] of 
"MOVE_UDT")

如果操作数“TagIn”返回信号状态“1”，则执行该指令。将两个元素从源范围（从 MOVE_UDT 
的 ARRAY [0..10] 的第 4 个元素开始）移动到目标范围。复制的元素将从第 4 个元素开始粘

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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贴到 ARRAY [10..20] of MOVE_UDT 中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态

为 TRUE，同时置位输出“TagOut”。

说明

有关 MOVE_BLK_VARIANT 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文

章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
VariantGet：读出 VARIANT 变量值 (页 989)
移动数据的示例 (页 368)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

UMOVE_BLK：不可中断的存储区移动 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”(Move block uninterruptible) 指令将一个存储区（源范

围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）中。该指令不可中断。使用参数 COUNT 可以

指定将移动到目标范围中的元素个数。可通过输入 IN 中元素的宽度来定义元素待移动的宽度。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

说明

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。这也解释了在执行“不可中断的存储区移动”

指令期间，CPU 中断响应次数增加的原因。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 移动的数据量超出输入 IN 或输出 OUT 所能容纳的数据量。

当复制 ARRAY of BOOL 时，溢出的使能输出 ENO 将设置为“1”，直至超出 ARRAY 结构的字

节限制。如果 COUNT 输入的值超出了 ARRAY 结构的字节限制，则使能输出 ENO 将复位为

“0”。

说明

ARRAY 的使用

该指令用于从指定索引开始，将定义元素中 n 个元素（n 取决于参数 COUNT 的值）的内容

从源范围复制到目标范围。

使用“不可中断的块移动”(Move block uninterruptible) 指令， 多可移动 16 KB 大小的数据。

注意：CPU 对此有特定限制。

参数

下表列出了“不可中断的存储区移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN 1) Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

D、L D、L 待复制源区

域中的首个

元素

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
COUNT Input USINT、

UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

要从源范围

复制到目标

范围的元素

个数

OUT 1) Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

D、L D、L 源范围内容

要复制到的

目标范围中

的首个元素

1) ARRAY•结构中的元素只能使用指定的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN a_array[2] “a_array”操作数的数据类型

为 ARRAY[0..5] of INT。它包

含 6 个 INT 数据类型的元素。

COUNT Tag_Count 3
OUT b_array[1] “b_array”操作数的数据类型

为 ARRAY[0..6] of INT。它包

含 7 个 INT 数据类型的元素。

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。从第三个元素开始，该

指令选择 #a_array 变量中的三个 INT 元素，并将其内容复制到 #b_array 输出变量中，从第

二个元素开始。此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。如果该指令执行成功，则使能

输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

说明

有关 UMOVE_BLK 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令
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FILL_BLK：填充块 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“填充存储区”指令，用 IN 输入的值填充一个存储区域（目标范围）。从输出 OUT 
指定的地址开始填充目标范围。可以使用参数 COUNT 指定复制操作的重复次数。执行该指

令时，输入 IN 中的值将移动到目标范围，重复次数由参数 COUNT 的值指定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 变更元素的 大值为 ARRAY 或结构中的元素个数。如果复制的数据超过 OUT 输出中的元

素，则将返回一个意外结果。

当复制 ARRAY of BOOL 时，溢出的使能输出 ENO 将设置为“1”，直至超出 ARRAY 结构的字

节限制。如果 COUNT 输入的值超出了 ARRAY 结构的字节限制，则使能输出 ENO 将复位为

“0”。

说明

ARRAY 的使用

该指令读取源范围中所选元素的内容，并从指定索引开始将该内容向目标范围复制 n 次（n = 
取决于参数 COUNT 的值）。

填充结构

与 ARRAY 中的元素相同，也可为结构（STRUCT、PLC 数据类型）中多个元素填充相同的值。

待填充元素的结构中包含元素的元素数据类型必须相同。而且，该结构也可嵌入到其它结构

中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“填充块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
TOD、
CHAR、
WCHAR

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

用于填充目标

范围的元素

COUNT Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

移动操作的重

复次数

OUT Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
TOD、
CHAR、
WCHAR

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

D、L D、L 目标范围中填

充的起始地址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ARRAY 的使用示例

以下示例说明了填充 ARRAY 时该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN FillValue 该操作数的数据类型为 INT。
COUNT Tag_Count 3
OUT TargetArea 操作数 TargetArea 的数据类

型为 ARRAY[1..5] of INT。它

包含 5 个 INT 数据类型的元

素。

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令从操作数从第一

个元素开始，将 #FillValue 的值复制到 #TargetArea 输出变量中三次。如果成功执行该指令，

则将 TagOut 和“ENO”使能输出的信号状态置位为“1”。

该结构的使用示例

以下示例说明了填充结构时该指令的工作原理：

可使用以下元素创建一个全局数据块：

Data_block_1 数据类型

MyStruct1 STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

MyStruct2 STRUCT

指令
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Data_block_1 数据类型

  SubArray ARRAY[1..2] of STRUCT
  SubArray[1] STRUCT

  NestedStruct STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

SubArray[2] STRUCT
  Nested

Struct
  STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

生成以下程序代码，寻址 MyStruct1 变量：

生成以下程序代码，寻址 MyStruct2 变量：

在这两个示例中，参数 IN 的值 10 将从 Member_2 开始复制 OUT 参数中两次。即，值 10 将
复制到元素 Member_2 和 Member_3 中两次。另外两个元素 Member_1 和 Member_4 保持

不变。如果该指令成功执行，则 TagOut 操作数的信号状态将置位为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

UFILL_BLK：不可中断的存储区填充 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区填充”(Fill block uninterruptible) 指令，用 IN 输入的值填充一

个存储区域（目标范围）。该指令不可中断。从输出 OUT 指定的地址开始填充目标范围。可

以使用参数 COUNT 指定复制操作的重复次数。执行该指令时，输入 IN 中的值将移动到目标

范围，重复次数由参数 COUNT 的值指定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

说明

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。这也解释了在执行“不可中断的存储区填充”

指令期间，CPU 报警响应次数增加的原因。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 变更元素的 大值为 ARRAY 或结构中的元素个数。如果复制的数据超过 OUT 输出中的元

素，则将返回一个意外结果。

当复制 ARRAY of BOOL 时，溢出的使能输出 ENO 将设置为“1”，直至超出 ARRAY 结构的字

节限制。如果 COUNT 输入的值超出了 ARRAY 结构的字节限制，则使能输出 ENO 将复位为

“0”。

说明

ARRAY 的使用

该指令读取源范围中所选元素的内容，并从指定索引开始将该内容向目标范围复制 n 次（n = 
取决于参数 COUNT 的值）。

可以使用“不可中断的存储区填充”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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填充结构

与 ARRAY 中的元素相同，也可为结构（STRUCT、PLC 数据类型）中多个元素填充相同的值。

待填充元素的结构中包含元素的元素数据类型必须相同。而且，该结构也可嵌入到其它结构

中。

参数

下表列出了“不可中断的存储区填充”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

用于填充目

标范围的元

素

COUNT Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

移动操作的

重复次数

OUT Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

D、L D、L 目标范围中

填充的起始

地址

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

以下示例说明了填充 ARRAY 时该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN FillValue 该操作数的数据类型为 INT。
COUNT Tag_Count 3
OUT TargetArea 操作数 TargetArea 的数据类

型为 ARRAY[1..5] of INT。它

包含 5 个 INT 数据类型的元

素。

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令从操作数从第一

个元素开始，将 #FillValue 的值复制到 #TargetArea 输出变量中三次。此移动操作不会被操

作系统的其它任务打断。如果成功执行该指令，则将 TagOut 和“ENO”使能输出的信号状态

置位为“1”。

该结构的使用示例

以下示例说明了填充结构时该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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可使用以下元素创建一个全局数据块：

Data_block_1 数据类型

MyStruct1 STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

MyStruct2 STRUCT
  SubArray ARRAY[1..2] of STRUCT

  SubArray[1] STRUCT
  NestedStruct STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

SubArray[2] STRUCT
  Nested

Struct
  STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

生成以下程序代码，寻址 MyStruct1 变量：

生成以下程序代码，寻址 MyStruct2 变量：

指令
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在这两个示例中，参数 IN 的值 10 将从 Member_2 开始复制 OUT 参数中两次。即，值 10 将
复制到元素 Member_2 和 Member_3 中两次。另外两个元素 Member_1 和 Member_4 保持

不变。如果该指令成功执行，则 TagOut 操作数的信号状态将置位为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SCATTER：将位序列解析为单个位 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“将位序列解析为单个位”用于将数据类型为 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 的变

量解析为单个位，并保存在 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或仅包含有布尔型元素的 PLC 数
据类型中。

说明

多维 ARRAY of BOOL
使用“将位序列解析为单个位”指令时，不支持多维 ARRAY of BOOL。

说明

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的长度

ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的元素数目必须恰好等于位序列指定的数量。 
例如，如果数据类型为 BYTE，则 ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中必须恰好包含 8 个元素

（WORD = 16、DWORD = 32、LWORD = 64）。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

例如，通过这种方式您可以解析状态字，并使用索引读取和改变单个位的状态。使用 
GATHER，可再次将各个位组合为位序列。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的 BOOL 元素数目不足。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input BYTE, WORD, 
DWORD

BYTE, 
WORD, 
DWORD, 
LWORD

I、Q、M、

D、L
所解析的位序

列

这些值不得位

于的 I/O 区域

或工艺对象的 
DB 内。

OUT Output ARRAY[*] of 
BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类型

*：8、16、
32 或 64 个元

素

ARRAY[*] 
of BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型

*：8、
16、32 或 
64 个元素

I、Q、M、

D、L
保存 ARRAY、
STRUCT 或 
PLC 数据类型

中的各个位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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ARRAY 的使用示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceWord WORD
EnableOut Output BOOL
DestinationArray ARRAY[0..15] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceWORD WORD（16 位）

OUT DestinationArray 操作数“DestinationArray”的
数据类型为 ARRAY[0..15] of 
BOOL。其中包含 16 个元

素，因此与待解析 WORD 的
长度相同。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。数据类型为 WORD 
的操作数 #SourceWord 解析为单个位 (16)，并将其分配给操作数 #DestinationArray 的各个

元素。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将在使能输出 ENO 处返回信号状态

“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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PLC 数据类型 (UDT) 的使用示例

创建以下 PLC 数据类型“myBits”：

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceWord WORD
EnableOut Output BOOL
DestinationUDT “myBits”

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceWord WORD（16 位）

OUT DestinationUDT 操作数“DestinationUDT”为 
PLC 数据类型 (UDT)，其中包

含 16 个元素，因此与待解析 
WORD 的长度相同。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。数据类型为 WORD 
的操作数 #SourceWord 解析为单个位 (16)，并将其分配给操作数 #DestinationArray 的各个

元素。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将在使能输出 ENO 处返回信号状态

“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令
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SCATTER_BLK：将 ARRAY of <位序列> 中的元素解析为单个位 (S7-1200, S7-1500)

说明

“将位序列 ARRAY 的元素解析为单个位”指令用于将 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 数
据类型的 ARRAY 分解为单个位，并保存在元素类型仅为布尔型的 ARRAY of BOOL、匿名 
STRUCT 或 PLC 数据类型中。在 COUNT_IN 参数中，可指定待解析源 ARRAY 中的元素数目。

IN 参数中源 ARRAY 的元素数量可能多于 COUNT_IN 参数中的指定数量。要保存所解析位序

列的各个位，ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中必须包含足够的元素数量。但

这可能会增加目标存储区空间。

说明

多维 ARRAY of BOOL
如果 ARRAY 是一个多维 ARRAY of BOOL，即使维度的填充位未明确声明且不可访问，但仍

会进行计数。 
示例 1：ARRAY[1..10,0..4,1..2] of BOOL 的处理方式与 ARRAY[1..10,0..4,1..8] of BOOL 或 
ARRAY[0..399] of BOOL 类似。

示例 2：在 IN 参数处，将互连一个 ARRAY[0..5] of WORD (sourceArrayWord[2])。参数 
COUNT_IN 的值为“3”。在 OUT 参数处，将互连一个 ARRAY[0..1,0..5,0..7] of BOOL 
(destinationArrayBool[0,0,0])。参数 IN 和参数 OUT 中两个数组的大小均为 96 位。ARRAY 
of WORD 将解析为 48 个单个位。

说明

如果目标 ARRAY 的 ARRAY 下限不是“0”，请注意以下几点：

出于性能方面的原因，索引必须始终以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。这就

意味着索引必须从 ARRAY 的下限处开始计算。通过以下公式进行相应计算：

有效下标 = ARRAY 下限 + n（位序列数量）× 所需位序列位数

对于 ARRAY[-2..45] of BOOL 和位序列 WORD，计算如下所示：

• 有效索引 (-2) = -2 + 0 × 16
• 有效索引 (14) = -2 + 1 × 16
• 有效索引 (30) = -2 + 2 × 16
相关示例，请参见如下内容。

说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

指令
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例如，通过这种方式您可以解析状态字，并使用索引读取和改变单个位的状态。使用 
GATHER，可再次将各个位组合为位序列。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 源 ARRAY 中的元素数量少于 COUNT_IN 参数中的指定数量。

• 目标 ARRAY 的索引不以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。在这种情况中，将

不向 ARRAY of BOOL 中写入任何结果。

• ARRAY[*] of BOOL、STRUCT 或 PLC 数据类型未提供所需的元素数量。 
– S7-1500-CPU：此时，将尽可能多地解析位序列并写入 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 

或 PLC 数据类型中。其余位序列将不考虑在内。

– S7-1200-CPU：不含复制过程。

说明

S7-1200-CPU：使能输出 ENO = 0
使能输出 ENO 的信号状态为“0”时，不会将任何数据写入输出参数 OUT 中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 以下类型 
ARRAY[*] 的
元素

- BYTE
- WORD
- DWORD

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素

- BYTE
- WORD
- DWORD
- LWORD

I、Q、M、

D、L
所解析的 
ARRAY of <位
序列>
这些值不得位

于的 I/O 区域

或工艺对象的 
DB 内。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
COUNT_IN Input USINT, UINT, 

UDINT
USINT, 
UINT, 
UDINT, 
ULINT

I、Q、M、

D、L
对待解析源 
ARRAY 中的元

素数量进行计

数。

该值不得位于

的 I/O 区域或

工艺对象的数

据库内。

OUT Output 以下类型 
ARRAY[*] 的
元素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据类型

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据

类型

I、Q、M、

D、L
保存 ARRAY、
STRUCT 或 
PLC 数据类型

中的各个位

可以从指令框的“???”下拉列表中选择所需位序列。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

下限为“0”的目标 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceArrayWord ARRAY[0..5] of WORD
CounterInput UDINT
EnableOut Output BOOL
DestinationArrayBool ARRAY[0..95] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayWord[2] ARRAY[0..5] of WORD（可以

解析 96 位。）

COUNT_IN CounterInput = 3 UDINT3（将解析 3 个字或 48 
位。这意味着目标 ARRAY 中
至少需包含 48 个位。）

OUT DestinationArrayBool[0] 操作数

“DestinationArrayBool”的数

据类型为 ARRAY[0..95] of 
BOOL。这表示它可以提供 
96 个 BOOL 元素。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。从分配给操作数 
#DestinationArrayBool 各元素的第 1 个元素开始，将操作数 #SourceArrayWord 的第 3、第 4 
和第 5 个 WORD 解析为单个的位 (48)。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 
将在使能输出 ENO 处返回信号状态“0”。

下限为“-2”的目标 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceArrayWord ARRAY[0..5] of WORD
CounterInput UDINT
EnableOut Output BOOL
DestinationArrayBool ARRAY[-2..93] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayWord[2] ARRAY[0..5] of WORD（可以

解析 96 位。）

COUNT_IN CounterInput = 3 UDINT3（将解析 3 个字或 48 
位。这意味着目标 ARRAY 中
至少需包含 48 个位。）

OUT DestinationArrayBool[14] 操作数

“DestinationArrayBool”的数

据类型为 ARRAY[-2..93] of 
BOOL。这表示它可以提供 
96 个 BOOL 元素。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。从分配给操作数 
#DestinationArrayBool 的各元素的第 16 个元素开始，将操作数 #SourceArrayWord 的第 3、
第 4 和第 5 个字解析为单个位 (48)。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将
在使能输出 ENO 处返回信号状态“0”。其余 32 位不写入。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令
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GATHER：将各个位组合为位序列 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“将各个位组合为位序列”用于将仅包含布尔型元素的 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 
或 PLC 数据类型中的各个位组合为一个位序列。位序列保存在数据类型为 BYTE、WORD、
DWORD 或 LWORD 的变量中。 

说明

多维 ARRAY of BOOL
使用“将各个位组合为位序列”指令时，不支持多维 ARRAY of BOOL。

说明

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的长度

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的元素数目必须恰好等于位序列指定的数量。 
例如，如果数据类型为 BYTE，则 ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中必须恰好包含 8 个
元素（WORD = 16、DWORD = 32、LWORD = 64）。 

说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型 (UDT)中 BOOL 元素的数量少于或多于位序列所指

定的数量。此时，系统不传送 BOOL 元素。

• 可用的元素数少于所需的位数量。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input ARRAY[*] of 
BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类型

*：8、16、
32 或 64 个元

素

ARRAY[*] 
of BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型

*：8、
16、32 或 
64 个元素

I、Q、M、

D、L
ARRAY、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型，这些数据

类型中的各个

位将组合为一

个位序列。

这些值不得位

于的 I/O 区域

或工艺对象的 
DB 内。

OUT Output BYTE, WORD, 
DWORD

BYTE, 
WORD, 
DWORD, 
LWORD

I、Q、M、

D、L
组合后的位序

列，保存在一

个变量中

可以从指令框的“???”下拉列表中选择所需位序列。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceArray ARRAY[0..15] of BOOL
EnableOut Output BOOL
DestinationWord WORD

指令
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以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArray 操作数“SourceArray”的数据

类型为 ARRAY[0..15] of 
BOOL。其中包含 16 个元

素，因此与需要将位进行组

合的字的长度相当。

OUT DestinationWord WORD（16 位）

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。操作数 
#SourceArray 的各个位将组合为一个 WORD。如果在指令执行期间出现错误，操作数 
#EnableOut 将在使能输出 ENO 处返回信号状态“0”。

PLC 数据类型 (UDT) 的使用示例

创建以下 PLC 数据类型“myBits”：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceUDT “myBits”
EnableOut Output BOOL
DestinationWord WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceUDT 操作数“SourceUDT”为 PLC 数
据类型 (UDT)，其中包含 16 
个元素，因此与需要将位进

行组合的字的长度相当。

OUT DestinationWord WORD（16 位）

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。操作数 #SourceUDT 
的各个位将组合为一个 WORD。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将在使

能输出 ENO 处返回信号状态“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令
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GATHER_BLK：将单个位合并到 ARRAY of <位序列> 的多个元素中 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“将各个位组合为 ARRAY of <位序列> 的多个元素”用于将仅包含布尔型元素的 ARRAY 
of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中的各个位组合为 ARRAY of <位序列> 中的一个或

多个元素。您可以在 COUNT_OUT 参数中指定要写入的目标 ARRAY 元素数量。在此步中，还

可隐式指定 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中所需的元素数量。OUT 参数中

目标 ARRAY 的元素数量可能多于 COUNT_OUT 参数中的指定数量。要保存待组合的各个位，

ARRAY of <位序列> 中必须包含足够的元素数目。但目标 ARRAY 可能更大。

说明

多维 ARRAY of BOOL
如果 ARRAY 是一个多维 ARRAY of BOOL，即使维度的填充位未明确声明且不可访问，但仍

会进行计数。

示例 1：ARRAY[1..10,0..4,1..2] of BOOL 的处理方式与 ARRAY[1..10,0..4,1..8] of BOOL 或 
ARRAY[0..399] of BOOL 类似。

示例 2：在 OUT 参数处，将互连一个 ARRAY[0..5] of WORD (sourceArrayWord[2])。参数 
COUNT_IN 的值为“3”。在 IN 参数处，将互连一个 ARRAY[0..1,0..5,0..7] of BOOL 
(destinationArrayBool[0,0,0])。参数 IN 和参数 OUT 中两个数组的大小均为 96 位。48 个单

个位将组合为 ARRAY of BOOL。

说明

如果源 ARRAY 的 ARRAY 下限不是“0”，请注意以下几点：

出于性能方面的原因，索引必须始终以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。这就

意味着索引必须从 ARRAY 的下限处开始计算。通过以下公式进行相应计算：

有效下标 = ARRAY 下限 + n（位序列数量）× 所需位序列位数

对于 ARRAY[-2..45] of BOOL 和位序列 WORD，计算如下所示：

• 有效索引 (-2) = -2 + 0 × 16
• 有效索引 (14) = -2 + 1 × 16
• 有效索引 (30) = -2 + 2 × 16
相关示例，请参见如下内容。

说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。
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如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 源 ARRAY 的下标不能以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限值开始。此时，不会向 

ARRAY of <位序列> 中写入任何结果。

• ARRAY[*] of <位序列> 中未提供所需的元素数量。 
– S7-1500-CPU：此时，将尽可能多地组合位序列并写入 ARRAY of <位序列> 中。不再

考虑剩余的位。

– S7-1200-CPU：不含复制过程。

说明

S7-1200-CPU：使能输出 ENO = 0
使能输出 ENO 的信号状态为“0”时，不会将任何数据写入输出参数 OUT 中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 以下类型 
ARRAY[*] 的
元素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据类型

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据

类型

I、Q、M、

D、L
ARRAY of 
BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型，其中各个

位待组合（源 
ARRAY）
这些值不得位

于的 I/O 区域

或工艺对象的 
DB 内。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
COUNT_OUT Input USINT, UINT, 

UDINT
USINT, 
UINT, 
UDINT, 
ULINT

I、Q、M、

D、L
计数目标 
ARRAY 的元素

数量。

该值不得位于

的 I/O 区域或

工艺对象的数

据库内。

OUT Output 以下类型 
ARRAY[*] 的
元素

- BYTE
- WORD
- DWORD

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素

- BYTE
- WORD
- DWORD
- LWORD

I、Q、M、

D、L
保存各个位的 
ARRAY of <位
序列>（目标 
ARRAY）

可以从指令框的“???”下拉列表中选择所需位序列。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

下限为“0”的源 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceArrayBool ARRAY[0..95] of BOOL
CounterOutput UDINT
EnableOut Output BOOL
DestinationArrayWord ARRAY[0..5] of WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayBool[0] 操作数“SourceArrayBool”的
数据类型为 ARRAY[0..95] of 
BOOL。这意味着，它可提供 
96 个 BOOL 元素，可再次组

合成字。

COUNT_OUT CounterOutput = 3 UDINT3（要写入 3 个字。这

意味着源 ARRAY 中必须包含 
48 个位。）

OUT DestinationArrayWord[2] 操作数

“DestinationArrayWord”的数

据类型为 ARRAY[0..5] of 
WORD。即，包含有 6 个 
WORD 的元素。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。从操作数 
#SourceArrayBool 的第 1 个元素开始，将 48 个位组合到操作数 #DestinationArrayWord 中。

目标 ARRAY 中的起点是第三个元素。这意味着前 16 位将写入目标 ARRAY 的第三个字，第

二组 16 位写入第四个字，第三组 16 位写入第五个字。如果在指令执行期间出现错误，操

作数 #EnableOut 将在使能输出 ENO 处返回信号状态“0”。

下限为“-2”的源 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceArrayBool ARRAY[-2..93] of BOOL
CounterOutput UDINT

指令
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变量 区域 数据类型

EnableOut Output BOOL
DestinationArrayWord ARRAY[0..5] of WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayBool[14] 操作数“SourceArrayBool”的
数据类型为 ARRAY[-2..93] of 
BOOL。由于起点是第 16 个
元素，因此仅 80 个 BOOL 元
素可再次组合到字中。

COUNT_OUT CounterOutput = 3 UDINT3（要写入 3 个字。这

意味着源 ARRAY 中必须包含 
48 个位。）

OUT DestinationArrayWord[2] 操作数

“DestinationArrayWord”的数

据类型为 ARRAY[0..5] of 
WORD。即，包含有 6 个 
WORD 的元素。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。从操作数 
#SourceArrayBool 的第 16 个元素开始，将 48 个位组合到操作数 #DestinationArrayWord 中。

目标 ARRAY 中的起点是第三个元素。这意味着将忽略源 ARRAY 的前 16 位。第二组 16 位将

写入目标 ARRAY 的第三个字，第三组 16 位写入第四个字，第四组 16 位写入第五个字。不

考虑源 ARRAY 剩余的 64 个位。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将在使

能输出 ENO 处返回信号状态“0”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

AssignmentAttempt：引用的赋值操作 (S7-1500)

说明

使用“AssignmentAttempt”指令，可对引用变量进行赋值。 
支持以下赋值操作：

• 尝试将 VARIANT 分配给一个引用

• 尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用

尝试将 VARIANT 分配给一个引用

引用变量的数据类型在声明时确定，而 VARIANT 变量的数据类型则在运行时确定。引用变

量不允许进行隐式数据转换。因此，为两个变量指定两个数据类型时，可使用赋值尝试指令。

借助赋值操作，会在运行期间进行检查，以确认分配的变量的数据类型是否正确。如果正确，

则执行该指令。如果该指令执行成功，则目标变量中包含一个有效的引用，否则为 NULL。
尝试赋值后，可以检查尝试是否成功，并根据该结果继续处理程序。在 LAD 和 FBD 中，可

以将使能输出“ENO”用于检查操作。如果赋值尝试成功，“ENO”将返回信号状态“1”。只有成

功后才能在程序段中继续执行后续指令。

在 STL 和 SCL 中，可使用指令“IS_NULL”或“NOT_NULL”来检查赋值尝试是否成功等。 
以下规则适用于 VARIANT 的赋值尝试。在运行过程中，如果 VARIANT 变量不符合以下规则，

则返回值“NULL”。
• VARIANT 需指向一个优化存储区中的地址。

• VARIANT 不得指向临时存储区中的地址。

• 如需将 VARIANT 指定给一个 ARRAY 引用，则需遵循以下规则：

– VARIANT 变量必须指向一个限值与所声明的引用完全相同的 ARRAY。指向 ARRAY [0..9] 
的 VARIANT 变量与变量 REF_TO ARRAY[1..10] 不匹配。 

– 此外，在固件版本为 V2.5 的 S7-1500 系列 CPU 中，用于生成 VARIANT 变量值的块还

应执行一次编译操作。 
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• VARIANT 不能指定给一个工艺对象的引用。

• 在 SCL 中，赋值操作无法用于多重赋值运算 (a := b := c;) 中。

尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用

工艺对象的引用始终指向特定的工艺对象，例如 REF_TO TO_SpeedAxis。如果要在运行期间

通过 DB_ANY 类型的变量分配工艺对象，需要检查该工艺对象与声明的引用是否匹配。为此，

可使用赋值操作。尝试赋值时，运行过程中将检查该工艺对象是否具有所声明的类型。如果

数据类型正确，则会执行分配。如果分配执行成功，则目标变量中包含一个有效的引用，否

则为 NULL。
尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用时，遵循以下规则：

• DB_ANY 必须指向优化存储区中的工艺对象。

•  两个相同类型的工艺对象可以相互分配。

• 派生类型可以分配给其基本类型。

• 基本类型不能分配给其派生类型。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL   使能输入

ENO Output BOOL   使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input VARIANT
DB_ANY

• FC 的块接

口：

Input、
Output、
InOut、
Temp

• FB 的块接

口：

Input、
InOut、
Temp

指针指向其地址

待读取的源变量

DST Output 如果 SRC = 
VARIANT，则引

用：

• 位序列，

BOOL 除外、

• 整数、 
• 浮点数、

• 字符串、

• PLC 数据类型 
(UDT)、

• 系统数据类

型 (SDT)、
• ARRAY of <已

命名的数据类

型>
如果 SRC = 
DB_ANY，则引

用：

• 工艺对象

• FC 的块接

口：

Input、
Output、
Temp、
Return 

• FB 的块接

口：

Temp

引用地址待传送

源变量的地址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

块接口按如下方式设计：
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在程序代码中，尝试将“myVariant”分配给引用变量“myReference”。在运行过程中，如果

“myVariant”的数据类型为“Int”，则"myReference"  中包含一个指向 VARIANT 源变量的有效引

用，否则为 NULL。分配成功时，使能输出“ENO”的信号状态为“1”，同时将值“10”写入目标

变量中。

在另一程序段中，尝试将 "myDB" 分配给引用变量 "myReferenceTO"。如果运行期间 "myDB" 
指向类型为“定位轴”的工艺对象，则 "myReferenceTO" 包含有效引用，否则为 NULL。分

配成功时，使能输出“ENO”的信号状态为“1”，同时可将值“1”写入工艺对象中的目标变量。

参见

尝试赋值一个引用 (页 345)
有关引用的基本知识 (页 330)
有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令
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有关 FBD 的基本信息 (页 9465)
Sample Library for Instructions (页 703)

SWAP：交换 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“交换”操作更改输入 IN 中变量的字节顺序，并在输出 OUT 中查询结果。

下图说明了如何使用“交换”指令交换 DWORD 数据类型操作数的字节。

参数

下表列出了“交换”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input WORD, 

DWORD
WORD, 
DWORD, 
LWORD

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

要交换其字

节的操作

数。

OUT Output WORD, 
DWORD

WORD, 
DWORD, 
LWORD

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0000 1111 0101 0101
OUT TagOut_Value 0101 0101 0000 1111

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。字节排列方式被更改并存储在操作数

“TagOut_Value”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)
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ARRAY 数据块 (S7-1500)

ReadFromArrayDB：从 ARRAY 数据块中读取 (S7-1500)

说明

可以使用“从 ARRAY 数据块中读取”(Read from ARRAY data block) 指令从索引引用的 ARRAY 
DB 块类型的数据块中读取元素并将元素值写入目标范围。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态 FALSE：
• 使能输入 EN 返回信号状态 FALSE。
• 如果在执行该指令过程中发生错误。

参数

下表列出了“从 ARRAY 数据块中读取”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

DB Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待读取的数据块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

DB 中被读取的元素。标准

值可以是常数、全局变量

或索引值。

VALUE Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待读取并输出的值

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

1) VALUE 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

80B5 复制操作被中断。

8132 数据块不存在、太短、写保护或位于装载存储器中。

8135 ARRAY 数据块中包含无效值。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8282 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8450 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8452 代码生成错误

8453 导致该错误的原因有以下两种：

• VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。 
• 这两个变量不在具有“优化访问”的存储区内。有关存储区访问类型的更多

信息，请参见“块访问的基本知识 (页 63)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 Array [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE TargetField 操作数“TargetField”是 INT 数
据类型的全局变量。

如果操作数“TagIn1”返回信号状态“1”，则执行该指令。将读取“ArrayDB”中的第二个元素并写

入操作数“TargetField”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为 TRUE，同

时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

WriteToArrayDB：写入 ARRAY 数据块 (S7-1500)

说明

可以使用“写入 ARRAY 数据块”(Write to ARRAY data block) 指令将索引引用的元素写入 
ARRAY DB 块类型的数据块中。

指令
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ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态 FALSE：
• 使能输入 EN 返回信号状态 FALSE。
• 如果在执行该指令过程中发生错误。

参数

下表列出了“写入数组数据块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

DB Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待写入数据的数据块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待写入数据的 DB 中的元

素。标准值可以是常数、

全局变量或索引值。

VALUE Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待写入的值

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

80B5 复制操作被中断。

8132 数据块不存在、太短或位于装载存储器中。

8134 该数据块被写保护。

8135 该数据块不是 ARRAY 数据块。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8282 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8350 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8352 代码生成错误

8353 导致该错误的原因有以下两种：

• VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。 
• 这两个变量不在具有“优化访问”的存储区内。有关存储区访问类型的更多

信息，请参见“块访问的基本知识 (页 63)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 981



下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 Array [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE SourceField 操作数“SourceField”是 INT 数
据类型的全局变量。

如果操作数“TagIn1”返回信号状态“1”，则执行该指令。操作数“SourceField”的值将写入 
ARRAY DB 的第二个元素中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为 TRUE，同

时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

ReadFromArrayDBL：从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取 (S7-1500)

说明

可以使用“从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取”(Read from ARRAY data block in load 
memory) 指令从装载存储器 ARRAY DB 块类型的数据块中读取索引应用的元素并将其写入目

标范围。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果 ARRAY 数据块使用块属性“仅存储在装载存储器”进行指定，则该数组数据块将仅存

储在装载存储器中。

当 REQ 参数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。参数 BUSY 的信号状态将为“1”。当 BUSY 
参数中检测到信号下降沿时，将终止该指令。在一个程序周期内，DONE 参数的信号状态为

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“1”，而且在该周期内，读取的值将输出到 VALUE 参数中。在所有其它程序周期内，参数 
VALUE 的值将保持不变。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 如果在执行该指令过程中发生错误。

参数

下表列出了“从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

REQ = "1"：开始读取 
ARRAY 数据块

DB 1) Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待读取的 ARRAY 数据块。

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

DB 中被读取的元素。标准

值可以是常数、全局变量

或索引值。

VALUE 1) InOut VARIANT D（全局数据块

的元素）

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指向待读取工作存储器中

的 DB 的指针，并写入该

工作存储器的值。

不必使用“TEMP”部分的本

地常数或变量。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = "1"：仍在读取数

组数据块

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = "1"：该指令执行

成功

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 ERROR 中输

出一个错误代码。

1) 该数据块必须创建为带有“优化”块属性。

参数 ERROR
下表列出了 ERROR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8230 数据块编号不正确。

8231 数据块不存在。

8232 该数据块太短，或者不在装载存储器中。

8235 该数据块不是一个 ARRAY 数据块。

8254 该数据块的数据类型不正确。

8382 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8750 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8751 代码生成错误

8752 代码生成错误

8753 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关“READ_DBL”和“WRIT_DBL”指令触发的错误代码说明，请参见相应的指令说明。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

REQ TagReq BOOL
DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 ARRAY [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE TargetField 操作数“TargetField”是 INT 数
据类型的全局变量。

BUSY TagBusy BOOL
DONE TagDone BOOL

如果操作数“TagIn1”的信号状态为“1”且在操作数“TagReq”处检测到上升沿，将执行该指令。

将读取“ArrayDB”中的第二个元素并输出到“VALUE”参数中。在操作数“TagBusy”处检测到下降

沿时，将中止该指令的执行同时参数 VALUE 将不再变化。如果该指令执行成功，则使能输出 
ENO 的信号状态为 TRUE，同时置位输出“TagOut”。该指令执行后，操作数“TagDone”的信号

状态将为 TRUE。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块中 (页 3336)
READ_DBL： 从装载存储器的数据块中读取数据 (页 3331)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

WriteToArrayDBL：写入装载存储器的 ARRAY 数据块 (S7-1500)

说明

可以使用“写入装载存储器的 ARRAY 数据块”(Write to ARRAY data block in load memory) 指
令将索引引用的元素写入装载存储器 ARRAY DB 块类型的数据块中。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果 ARRAY 数据块使用块属性“仅存储在装载存储器”进行指定，则该数组数据块将仅存

储在装载存储器中。

当 REQ 参数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。参数 BUSY 的信号状态将为“1”。如果在 
BUSY 参数中检测到信号下降沿，则将终止该指令同时将 VALUE 参数中的值写入该数据块中。

在一个程序周期内，参数 DONE 的信号状态为“1”。
如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 如果在执行该指令过程中发生错误。

参数

下表列出了“写入装载存储器的 ARRAY 数据块中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

REQ = "1"：开始写入数组

数据块

DB 1) Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待写入数据的 ARRAY 数据

块

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待写入数据的 DB 中的元

素。标准值可以是常数、

全局变量或索引值。

VALUE 1) Input VARIANT D（全局数据块

的元素）

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指向待读取工作存储器中

的 DB 的指针，并写入该

工作存储器的值。

不必使用“TEMP”部分的本

地常数或变量。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = "1"：仍在写入到

数组数据块

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = "1"：该指令执行

成功

ERROR Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 ERROR 中输

出一个错误代码。

1) 该数据块必须创建为带有“优化”块属性。

参数 ERROR
下表列出了 ERROR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8230 数据块编号不正确。

8231 数据块不存在。

8232 该数据块太短，或者不在装载存储器中。

8234 该数据块被写保护。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8235 该数据块不是一个 ARRAY 数据块。

8254 该数据块的数据类型不正确。

8382 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8450 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8751 代码生成错误

8752 代码生成错误

8753 VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关“READ_DBL”和“WRIT_DBL”指令触发的错误代码说明，请参见相应的指令说明。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

REQ TagReq BOOL
DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 ARRAY [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

指令
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参数 操作数 值

VALUE SourceField 操作数“SourceField”是 INT 数
据类型的全局变量。

BUSY TagBusy BOOL
DONE TagDone BOOL

如果操作数“TagIn1”的信号状态为“1”且在操作数“TagReq”处检测到上升沿，将执行该指令。

在操作数“TagBusy”处检测到下降沿时，将立即终止该指令的执行并将参数 VALUE 中的值写入

“ArrayDB”的第二个元素中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为 TRUE，同

时置位输出“TagOut”。该指令执行后，操作数“TagDone”的信号状态将为 TRUE。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块中 (页 3336)
READ_DBL： 从装载存储器的数据块中读取数据 (页 3331)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

VARIANT (S7-1200, S7-1500)

VariantGet：读出 VARIANT 变量值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“读出 VARIANT 变量值”指令读取 SRC 参数的 VARIANT 指向的变量值，并将其写

入 DST 参数的变量。

SRC 参数具有 VARIANT 数据类型。可以在 DST 参数上指定除 VARIANT 外的任何数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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DST 参数变量的数据类型必须与 VARIANT 指向的数据类型相匹配。

说明

要复制结构和 ARRAY，可以使用“MOVE_BLK_VARIANT 指令：块移动”指令。更多信息，请

参见“另请参见”。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 数据类型不匹配。（不传送任何值。）

参数

下表列出了“读出 VARIANT 变量值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

SRC Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、
“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

待读取的变量

DST Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY 元素、

PLC 数据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。读取“#TagIn_Source”操作数的 
VARIANT 指向的变量值，并写入到“TagOut_Dest”操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
MOVE_BLK_VARIANT：存储区移动 (页 935)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

VariantPut：写入 VARIANT 变量值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“写入 VARIANT 变量值”指令将 SRC 参数的变量值写入 VARIANT 所指向的 DST 参
数存储区中。

DST 参数具有 VARIANT 数据类型。可以在 SRC 参数上指定除 VARIANT 外的任何数据类型。

SRC 参数变量的数据类型必须与 VARIANT 指向的数据类型相匹配。

说明

要复制结构和 ARRAY，可以使用“MOVE_BLK_VARIANT 指令：块移动”指令。更多信息，请

参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 数据类型不匹配。（不传送任何值。）

参数

下表列出了“写入 VARIANT 变量值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

SRC Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY 元素、

PLC 数据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
待读取的变量

DST Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、
“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”返回信号状态“1”，则执行该指令。将“TagIn_Source”操作数的值写入到

“#TagIn_Dest”操作数的 VARIANT 指向的变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
MOVE_BLK_VARIANT：存储区移动 (页 935)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CountOfElements：获取 ARRAY 元素个数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“获取 ARRAY 元素的数量”指令，查询 VARIANT 指针所包含的 ARRAY 元素数量。

如果是一维 ARRAY，则输出 ARRAY 元素的个数。（上限与下限 +1 的差值）。如果是多维 
ARRAY，则输出所有维的数量。

如果要查询 ARRAY DB 中的各个元素，则可使用指令“ReadFromArrayDB”或
“WriteFromArrayDB”。这是因为，在此可对元素数目进行更为精准的错误评估。

说明

实例 
VARIANT 指针可以不指向实例，因此也可不指向多重实例或多重实例的 ARRAY。

说明

数据块中的 ARRAY。
如果要查询数据块中 ARRAY 中元素的个数，则不能在该块中激活块属性“数据块在设备中

写保护”(Data block write-protected in the device)。否则，参数 RET_VAL 将返回结果“0”，而

与 ARRAY 包含的元素数无关。

如果 VARIANT 变量不是 ARRAY，也将返回结果“0”。
如果 VARIANT 指向 ARRAY of BOOL，则填充元素包含在计数中。（例如，ARRAY[0..1] of 
BOOL 将返回 8）。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• VARIANT 变量不是 ARRAY。（其结果是“0”。）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“获取 ARRAY 元素的数量”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

要查询的变量

RET_VAL Output UDINT I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”返回信号状态“1”，则执行该指令。读取“#TagIn_Source”操作数的 
VARIANT 指向的变量的 ARRAY 元素数量，并输出到“TagOut_RetVal”操作数。

参见

有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令
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符号化移动 (S7-1500)

运行期间进行符号化访问 (S7-1500)

应用

借助“运行期间进行符号化访问”功能，外部应用程序在运行期间可以访问 PLC 程序中的变

量。外部应用程序可以是 HMI 应用程序、OPC UA 功能或其它通信功能等。可读取或写入变

量。  
创建程序时，并不编写静态的读写访问。实际上，在运行期间动态执行读写访问。通过手动

或通过程序控制的方式输入要在运行期间访问的符号变量名称。

“运行期间进行符号化访问”功能可处理优化数据以及非优化数据。这意味着相对于只能访

问非优化数据的 ANY 指针而言，此功能更加灵活高效。

例如，此功能可通过外部设备或应用程序来跟踪变量。

限制

下列限制适用于运行期间的符号化访问：

• 符号化访问仅适用于 S7-1500 固件版本 V3.0 及以上版本。

• 访问 PLC 变量（I、Q、M）和数据块中的相应元素。

• 访问基本数据类型以及结构化数据类型中的单个元素。

• 变量必须具有属性“可从 HMI/OPC UA/Web API 访问”或“可从 HMI/OPC UA/Web API 写
入”。

• 不支持以下访问类型：

– 访问结构化数据类型，如 ARRAY 或 STRUCT。
– 访问数据类型 WSTRING、STRING 和 DTL
– 访问 I/O（变量名：P）
– 访问工艺对象的元素

指令
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工作原理

要在运行期间访问变量，需要执行两步操作：

1. 通过 HMI 等方式输入的符号化变量名必需进行“解析”。即，在 PLC 程序中需创建相应变量
的引用。引用属于类型化指针，可通过该指针在 PLC 程序中寻址变量。要解析符号变量，请
使用异步指令“ResolveSymbols”。

2. 可通过专门的 Move 指令读取或写入变量值。Move 指令属于同步指令。该指令通过之前生成
的引用寻址变量。

步骤 1 示例

以下示例说明了使用指令“ResolveSymbols”解析符号变量名称的工作原理：

• 在参数 "nameList" 中指定一个包含要解析的变量名称的 Array of WSTRING。 
• 在参数 "referenceList" 中指定保存变量引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT)。 
• 这两个数组的限值必须相同。 
随后在参数 "referenceList" 中收到对每个符号变量名称的引用。引用包含在系统数据类型

“"ResolvedSymbol"”的结构中。

指令
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另请参见： 
ResolveSymbols：解析多个符号 (页 998)
系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1002)

步骤 2 示例

以下示例说明了如何使用指令“MoveResolvedSymbolsToBuffer”读取变量值并将其写入缓冲

区中：

• 在参数 "src" 中指定包含对已解析变量引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT) 。 
• 在 "dst" 参数中指定 Array of BYTE 。该数组用作写入变量值的目标缓冲区。 
执行指令 "MoveResolvedSymbolsToBuffer" 时，会通过引用读取变量值，并将其写入目标缓

冲区。 
另请参见：

MoveResolvedSymbolsToBuffer：从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中 (页 1005)

指令
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ResolveSymbols：解析多个符号 (S7-1500)

说明

“解析多个符号”指令用于解析多个符号变量名称。执行该指令后，会收到对变量的引用。引

用属于类型化指针，可用于对变量进行读写访问。

在 "nameList" 参数中指定  Array of WSTRING 。运行期间会通过此数组传送待解析的变量名称。

在参数 "referenceList" 中指定保存引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT)。这两个数组的限

值必须相同。

符号变量名称以 WSTRING 格式传输，且长度不得超过 254 个 UTF-16 字符。输入完全限定

的名称（包括命名空间）。不支持表示本地变量的限定符 #。支持数组中的元素，但必须指

定固定下标才能访问元素。不支持通过可变下标（如 myArray[myIndexTag]）进行访问。

完全限定名称示例：

myNamespace.mySubnamespace.myDataBlock.myStructuredTag.myTagMembe
r

使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数，可以仅解析列表中的部分符号。要解析整个符号列表，

可在 "firstIndex" 参数中指定下限，在 "lastIndex" 参数中指定上限。

指令
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该指令以异步方式执行。参数“"execute"”出现信号上升沿时开始执行。该指令在执行过程中 
(Busy = 1)，"nameList" 和 "referenceList" 参数中的值无法更改。

对符号进行解析前，"referenceList" 参数中位于指定数组范围（"firstIndex" 和 "lastIndex"）内

的数组的值将复位。 
该指令执行完成后，"done" 参数值将在一个周期内为 1。参数 "referenceList" 中的数组会填

入对变量的引用。

“execute”参数出现下降沿后，表示“ResolveSymbol”的实例不再处于激活状态。 

说明

组态限值

每次 多可激活 10 条 "ResolveSymbols" 指令。该指令的所有活动实例总共可解析 多 2000 
个符号。

参数

下表列出了“解析多个符号”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

execute Input BOOL I、Q、M、D、L 出现信号上升沿

时，会开始执行

指令。

 
firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待解析的第一个

变量名称的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待解析的 后一

个变量名称的下

标。

done Output BOOL I、Q、M、D、L Done = 1
该指令执行完

成。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

busy Output BOOL I、Q、M、D、L Busy = 1
该指令当前正在

执行。

error Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1
执行过程中出

错。错误消息将

在 STATUS 参数

中输出。

status Output INT I、Q、M、D、L 块状态 / 错误代

码（参见

“STATUS 参数”）

nameList InOut WSTRING 数组 D 待解析的变量名

称列表。

referenceList InOut ResolvedSymbol
 数组

D 引用列表

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1002)”。

STATUS 参数

下表列出了 "STATUS" 参数中各值的含义：

错误代码 
(W#16#...)

说明

0000 无错误。

7000 当前无作业处理

7001 启动作业异步处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用：指令已激活；BUSY = 1。
80B3 "firstIndex" 参数的值大于 "lastIndex" 参数的值。

80B4 "referenceList" 和 "nameList" 的 ARRAY 限值不同。

80C3 已达到“"ResolveSymbols"”指令可同时激活的 大数量，或已达到可同时

解析的 大可能符号数量 (2000)。
8282 "firstIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8382 “lastIndex”参数的值超出 ARRAY 的限值。

8831 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 不存在。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1000 编程和操作手册, 11/2022



错误代码 
(W#16#...)

说明

8833 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 仅在装载存储器中可用，不

能通过指令寻址。

8836 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 不在已优化的全局数据块

中。

8854 "nameList" 实参的数据类型不是“ARRAY of WSTRING”。
8931 指定为 "referenceList" 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 不存在。

8933 指定为 "referenceList" 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 仅在装载存储器

中可用，不能通过指令寻址。

8934 指定为 referenceList 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 存在写保护。

8936 指定为“referenceList”实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 不在已优化的全

局数据块中。

8954 "referenceList" 实参的数据类型不是“ARRAY of WSTRING”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

nameList InOut_Symbols Array[0..99] of WSTRING
referenceList InOut_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol
firstIndex - 0

指令
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参数 操作数 值/数据类型

lastIndex - 9
execute Input_Execute BOOL
busy Output_Busy BOOL
done Output_Done BOOL

如果操作数“TagIn”和“#Input_Execute”的信号状态均为“1”，则会开始执行指令。对参数 
"nameList" 中的变量名称进行解析，并将变量引用写入参数 "referenceList" 中的操作数 
"#InOut_ResolvedSymbols"。该指令执行完成后，"done" 参数值将在一个周期内为 1。

参见

运行期间进行符号化访问 (页 995)

系统数据类型 ResolvedSymbol (S7-1500)

说明

执行“运行期间进行符号化访问”功能需要使用系统数据类型 "ResolvedSymbol"。该数据类

型会保存对 PLC 程序中变量的引用，并会保存用于生成这些引用的状态信息。该结构可复制，

但仅以只读模式访问各元素。

指令
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系统数据类型的结构

"ResolvedSymbol" 系统数据类型具有以下可见元素：

参数名称 数据类型 说明

resolved BOOL 指示符号是否成功解析：

• 已解析 = FALSE，且 STATUS = 0 
=> 尚未执行符号解析。

• 已解析 = FALSE + status <> 0 
=> 符号解析失败

status 参数的值指示变量中无法解析的结构等

级。

负值表示无法解析符号，原因包括超出范围等。

正值表示变量不可访问或不可通过 HMI/OPC 
UA 或 Web API 写入。

• 已解析 = TRUE，且 STATUS = 0 
=> 符号已成功解析。

• 已解析 = TRUE，且 STATUS = 0 
=> 符号已成功解析，但 DB 被“RUN”模式下的

后续下载操作覆盖。

status INT

"resolved" 元素用于指示某个符号是否已成功解析。如果符号已成功解析，"status" 参数的值

为 0，且 "ResolvedSymbol" 结构中包含正确的信息。 
除了这两个参数之外，系统数据类型还包含用于保存变量数据类型、长度和地址信息的内部

参数，但这些参数不可访问。

如果符号解析错误，则 "status" 参数将返回以下值：

错误代码 
(W#16#...)

说明

8021 WSTRING 表示符号变量名称为空。

8022 WSTRING 表示符号变量名称包含无效字符。

8023 被引用变量的数据类型声明缺失。 
8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8054 被引用变量的数据类型不受支持。

80B4 项目不一致。

指令
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系统数据类型“ResolvedSymbol”中的无效引用

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。"status" 参数中的错误代码指示引用无效。 
以下示例中显示了出错时在 SCL 中如何使用 IF 指令中断 Move 指令的执行以及如何重新解

析该符号：

在调用 „MoveResolvedSymbolsToBuffer“ 指令之前，需进行检查，确定符号解析是否成功以

及 „MoveResolvedSymbolsToBuffer“ 是否可以执行。

即使符号解析成功，执行 „MoveResolvedSymbolToBuffer“ 时也可能出错。例如，在 RUN 模
式下因加载导致变量覆盖。此时，返回值 „err“ 为复制失败的进程数。 
如果识别到复制过程识别，则后续的 IF 指令将 "EnableMove" 设置为 FALSE。这样，系统将

不再执行 "MoveResolvedSymbolsToBuffer"。 
之后，FOR 指令将进行检查，确定产生错误代码的相关符号。对于这些符号，会将错误代码

复制到 "status" 参数中。 
同时，参数“„resolved“”设置为 FALSE。现在需要再次使用异步操作指令 „ResolveSymbols“ 解
析符号。

指令
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参见

运行期间进行符号化访问 (页 995)

MoveResolvedSymbolsToBuffer：从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中 (S7-1500)

说明

“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令用于从多个已解析的符号中读取数值并写

入存储区 (Array of BYTE) 中。采用这种方式，可准备符号解析后的相应值，进行后续处理。

如，通过诸如 TSEND 等通信指令进行发送。

"src" 参数是一个 ResolvedSymbol (SDT) 数组，其中包含对之前通过“ResolveSymbols”指令解

析的变量的引用。在“dst”参数中指定一个 BYTE 数组。该数组用作写入变量值的目标缓冲

区。 
使用参数 "firstIndex" 和 "lastIndex" 限制将在此次指令调用过程中复制的值列表。在后续的

调用过程中，可复制其它已解析符号的值。如果不希望对列表进行限制，则 "firstIndex" 参
数中的值必须等于该列表的下限且 "lastIndex" 参数中的值需等于该列表的上限。

"mode" 参数的值用于定义 "dst" 参数中的存储器格式。 
可通过偏移量确定目标缓冲区中已解析的符号值的存储位置。通过“dstOffsets”(Array of DINT) 
参数指定偏移量。每个偏移量均为位偏移，用于确定将值写入缓冲区时的起始位。可在一个

字节中存储多个 BOOL 数据类型的值。其它所有数据类型的值的起始位位置必须可被 8 整除。

例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 REAL 的变量，同时 "dstOffsets[i]" 参数中的值为 
88，"mode" 参数值为 2#1，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会将值复

制到字节 11 到 14 中（从 低有效字节开始）。 
例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 BOOL 的变量，同时 "dstOffsets[i]" 参数中的值

为 29，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会将该值复制到字节为 3 并且

偏移量为 5 的目标存储器。 
 为确保 "dstOffsets[i]" 中包含有 "src[i]" 的偏移量，"dstOffsets" 和 "src" 处的数组限值必须相

同。 
这样，可准确定义目标缓冲区的结构。但请注意，该指令不会验证所指定的偏移量是否重叠。

此时，不会发送错误消息，而且目标缓冲区中的内容不确定。

指令
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"status" 参数是一个 INT 数组。为确保 "status[i]" 中包含有 "src[i]" 的状态，该参数的限值必

须与 "src" 和 "dstOffsets" 参数的相同。 

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

参数

下表列出了“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待复制的第一个

已解析符号的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待复制的 后一

个已解析符号的

下标。

src Input Array of 
ResolvedSymbol

D、L 已解析的符号列

表

dstOffsets Input Array of DINT I、Q、M、D、L 包含目标缓冲区

中各元素的位偏

移量

mode Input DWORD I、Q、M、D、L 存储器格式：

• 2#0 = Big-
Endian

• 2#1 = Little-
Endian

dst InOut Array of BYTE D、L 要将已解析符号

复制到的目标缓

冲区

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

status InOut Array of INT D、L 已解析符号的复

制状态

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1002)”。

Status 参数

下表列出了 Status[i] 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

8020 符号未解析。

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8031 src[i]: 数据块不存在。

8033 src[i]: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8054 src[i]: 被引用变量的数据类型不受支持。

8082 dstOffsets[i]: 偏移量超出参数 dst 的 ARRAY 限值。

8085 dstOffsets[i]: 偏移量的起始位位置不可被 8 整除。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B3 "firstIndex" 参数的值大于 "lastIndex" 参数的值。

80B4 参数 "src"、"dstOffset" 和 "status" 的 ARRAY 限值不同。

8182 "firstIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8282 "lastIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8331 src: 数据块不存在。

8333 src: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8354 scr: 数据类型无效。

8431 dstOffsets: 数据块不存在。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8433 dstOffsets: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8436 dstOffsets: ARRAY 不在优化的存储区中。

8454 dstOffsets: 数据类型无效。

8631 dst: 数据块不存在。

8633 dst: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8634 dst: 数据块处于写保护状态。

8636 dst: 数据块不在优化的存储区中。

8653 dst: 由 VARIANT 寻址的存储区过小。

8654 dst: 数据类型无效。

8731 status: 数据块不存在。

8733 status: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8734 status: 数据块处于写保护状态。

8754 status: 数据类型无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 2
lastIndex - 7
src Input_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol
dstOffsets Input_Offset Array[0..99] of Dint
mode - 2#0
dst InOut_Buffer Array[0..99] of Byte
status InOut_Status Array[0..99] of Int

若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。数组“Input_ResolvedSymbols”中已解析

的符号值将以 Big-Endian 格式写入 "dst" 参数的目标缓冲区 "#InOut_Buffer" 内。 
使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数中的两个常量，可限制需复制其值的变量数。 
“Input_Offset”操作数中包含各个待写入值的偏移量。根据该偏移量，可确定在目标缓冲区中

写入已解析符号值的位置。 

参见

运行期间进行符号化访问 (页 995)

MoveResolvedSymbolsFromBuffer：从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中 (S7-1500)

说明

“从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中”指令用于从存储区 (Array of BYTE) 中读取数值

并写入多个已解析的符号值中。采用这种方式，可处理从通信指令（如 TRCV）接收到的存

储区。

"src" 参数是一个 BYTE 数组，用作读取数值的源缓冲区。"dst" 参数是一个 ResolvedSymbol 
(SDT) 数组，其中包含对之前通过“ResolveSymbols”指令解析的变量的引用。通过使用引用，

将为变量写入来自源缓冲区的值。

通过使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数，限制选择已解析符号列表中需写入值的变量。如

果不希望对列表进行限制，则 "firstIndex" 参数中的值必须等于该列表的下限且 "lastIndex" 参
数中的值需等于该列表的上限。

"mode" 参数的值用于定义 "src" 参数中的存储器格式。 

指令
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可通过偏移量确定在源缓冲区中读取和复制已解析符号值的起始位置。通过

“srcOffsets”(Array of DINT) 参数指定偏移量。每个偏移量均为位偏移，用于确定从缓冲区读

取值的起始位。可在一个字节中存储多个 BOOL 数据类型的值。其它所有数据类型的值的起

始位位置必须可被 8 整除。 
例如，如果 "dst[i]" 参数引用一个数据类型为 REAL 的变量，同时 "srcOffsets[i]" 参数中的值为 
88，"mode" 参数值为 2#1，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令将从字节 
11 到 14 中读取相关值（从 低有效字节开始）。 
例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 BOOL 的变量，同时 "srcOffsets[i]" 参数中的值

为 29，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会在源缓冲区的字节 3 处读取

数值（偏移量为 5）
为确保 "srcOffsets[i]" 中包含有 "dst[i]" 的偏移量，"srcOffsets" 和 "dst" 处的数组限值必须相

同。 
这样，可精准指定目标缓冲区中待复制的值。但请注意，该指令不会验证所指定的偏移量是

否重叠。此时，不会发送错误消息，而且可能随机读取值。

"status" 参数是一个 INT 数组。为确保 "status[i]" 中包含有 "dst[i]" 的状态，该参数的限值必

须与 "dst" 和 "srcOffsets" 参数的相同。 

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

参数

下表列出了“从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 目标缓冲区中待

写入的第一个已

解析符号的下

标。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 目标缓冲区中待

写入的 后一个

已解析符号的下

标。

mode Input DWORD I、Q、M、D、L 存储器格式

• 2#0 = Big-
Endian

• 2#1 = Little-
Endian

src Input Array of BYTE D、L 读取数值的源缓

冲区

srcOffsets Input Array of DINT D、L 源缓冲区中数值

的偏移量

dst InOut Array of 
ResolvedSymbol

D、L 包含对已解析符

号的引用的目标

缓冲区。

status InOut Array of INT D、L 包含各个待写入

值的复制状态

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1002)”。

Status 参数

下表列出了 Status 参数中各种值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

8020 符号未解析。

8021 WSTRING 表示符号变量名称为空。

8022 WSTRING 表示符号变量名称包含无效字符。

8023 被引用变量的数据类型声明缺失。

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8054 该引用指向了数据类型无效的变量。

80B4 项目不一致。

8031 dst[i]: 数据块不存在。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8033 dst[i]: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8034 dst[i]: 数据块处于写保护状态。

8054 dst[i]: 被引用变量的数据类型不受支持。

8082 srcOffset[i]: 偏移量超出 src 参数的 ARRAY 限值。

8085 srcOffset[i]: 偏移量的起始位位置不可被 8 整除。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B3 firstIndex 参数的值大于 lastIndex 参数的值。

80B4 参数 dst、srcOffsets 和 status 的 ARRAY 限值不同。

8182 firstIndex 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8282 lastIndex 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8431 src: 数据块不存在。

8433 src：数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8454 src: 数据类型无效。

8531 srcOffsets: 数据块不存在。

8533 srcOffsets: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8554 srcOffsets: 数据类型无效。 
8631 dst: 数据块不存在。

8633 dst: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8634 dst: 数据块处于写保护状态。

8636 dst: 数据块不在优化的存储区中。

8654 dst: 数据类型无效。 
8731 status: 数据块不存在。

8733 status: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8734 status: 数据块处于写保护状态。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8736 status: 数据块不在优化的存储区中。

8754 status: 数据类型无效。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 2
lastIndex - 7
mode - 2#0
src Input_Buffer Array[0..99] of Byte
srcOffsets Input_Offset Array[0..99] of Dint
dst InOut_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol
status InOut_Status Array[0..99] of Int

若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。源缓冲区“Input_Buffer”中的变量值以 Big-
Endian 格式读取，并通过 "#InOut_ResolvedSymbols" 中的引用写入到已解析符号中。 

指令
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"firstIndex" 和 "lastIndex" 参数中的两个常量用于限制需在目标缓冲区中写入其值的变量数。

根据操作数“Input_Offset”中的偏移量确定在源缓冲区中读取数值的位置。 

参见

运行期间进行符号化访问 (页 995)

ARRAY[*] (S7-1200, S7-1500)

LOWER_BOUND:读取 ARRAY 的下限 (S7-1200, S7-1500)

说明

在函数块或函数的块接口中，可声明 ARRAY[*] 数据类型的变量。这些局部变量可读取 ARRAY 
限值。此时，需要在 DIM 参数中指定维数。

可以使用“读取 ARRAY 下限”(Read out ARRAY low limit) 指令，读取 ARRAY 的变量下限。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 DIM 处指定的维数不存在。

说明

该指令的可用性

该指令可用于于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.0 及以

上版本的 S7-1500 系列 CPU。

参数

下表列出了“读取 ARRAY 下限”(Read out ARRAY low limit) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ARR Input ARRAY[*] FB => InOut 部分

FC => Input 和 
InOut 部分

待读取可变下限的 
ARRAY。

DIM Input UDINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待读取可变下限的 ARRAY 
维度。

OUT Output DINT I、Q、M、D、
L、P

结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“Enable_Start”返回信号状态“1”，则执行该指令。该指令将从第二维度读取 ARRAY 
#ARRAY_A 的可变下限值。如果成功执行该指令，则结果将写入操作数“Enable_Out”中并置

位操作数“Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

UPPER_BOUND:读取 ARRAY 的上限 (S7-1200, S7-1500)

说明

在函数块或函数的块接口中，可声明 ARRAY[*] 数据类型的变量。这些局部变量可读取 ARRAY 
限值。此时，需要在 DIM 参数中指定维数。

可以使用“读取 ARRAY 上限”(Read out ARRAY high limit) 指令，读取 ARRAY 的变量上限。

指令
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如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 DIM 处指定的维数不存在。

说明

该指令的可用性

该指令可用于于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.0 及以

上版本的 S7-1500 系列 CPU。

参数

下表列出了“读取 ARRAY 上限”(Read out ARRAY high limit) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

ARR Input ARRAY[*] FB => InOut 部分

FC => Input 和 
InOut 部分

待读取可变上限的 
ARRAY。

DIM Input UDINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待读取可变上限的 ARRAY 
维度。

OUT Output DINT I、Q、M、D、
L、P

结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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如果操作数“Enable_Start”返回信号状态“1”，则执行该指令。该指令将从第二维度读取 ARRAY 
#ARRAY_A 的可变上限值。如果成功执行该指令，则结果将写入操作数“Enable_Out”中并置

位操作数“Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

传统 (S7-1500)

FieldRead：读取域 (S7-1500)

说明

可以使用“读取域”指令读出参数 MEMBER 中指定域的特定组成部分，并将其内容传送到

参数 VALUE 中的变量。可以使用参数 INDEX 定义要读取的域元素的下标。在参数 MEMBER 
中，指定要读取的域的第一个元素。

参数 MEMBER 中的域元素和参数 VALUE 中的变量的数据类型必须与指令“读取域”的数据

类型相一致，因为无法进行隐式转换。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 INDEX 中指定的域元素未在参数 MEMBER 指定的域中定义。

• 执行过程中发生溢出之类的错误。

指令
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参数

下表列出了“读取域”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

INDEX Input DINT DINT I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

要读取其内

容的域元素

的下标 
MEMBER Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
TOD 以及作

为 ARRAY 
变量元素

的 CHAR 和 
WCHAR

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
TOD 
LTOD、以

及作为 
ARRAY 变
量元素的 
CHAR 和 
WCHAR

D、L D、L 要读取的第

一个域元素

VALUE Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
TOD、
CHAR、
WCHAR

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
TOD、
LTOD、
CHAR、
WCHAR

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
域元素内容

传送到的操

作数。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1018 编程和操作手册, 11/2022



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 变量 值

INDEX a_index 4
MEMBER "DB_1".Main_Field[-10] 数据块“DB_1”中域“Main_Field[-10..10] 

of REAL”的第一个元素

VALUE a_real 域“Main_Field[-10..10] of REAL”中下标

为 4 的元素

从域“Main_Field[-10...10] of REAL”读取下标为 4 的域元素，并将其写入“a_real”变量。通过

参数 INDEX 的值定义要读取的域元素。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

FieldWrite：写入域 (S7-1500)

说明

可以使用“写入域”指令将 VALUE 输入中变量的内容传送到 MEMBER 输出中域的特定元素。

使用 INDEX 输入的值指定所述域元素的下标。在输出 MEMBER 中输入待写入域的第一个元素。

参数 MEMBER 中的域元素和参数 VALUE 中的变量的数据类型必须与指令“读取域”的数据

类型相一致，因为无法进行隐式转换。

指令
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如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 INDEX 中指定的域元素未在输出 MEMBER 中定义。

• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“写入域”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

INDEX Input DINT DINT I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

写入 
VALUE 内
容的域元素

下标

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
VALUE Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
TOD、
CHAR、
WCHAR

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
TOD、
LTOD、
CHAR、
WCHAR

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

复制其内容

的操作数

MEMBER Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
TOD 以及作

为 ARRAY 
变量元素

的 CHAR 和 
WCHAR

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
TOD 
LTOD、以

及作为 
ARRAY 变
量元素的 
CHAR 和 
WCHAR

D、L D、L 要写入 
VALUE 内
容的域的第

一个元素。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

INDEX a_index 4
VALUE a_real 10.54
MEMBER "DB_1".Main_Field[-10] 数据块“DB_1”中域“Main_Field[-10..10] 

of REAL”的第一个元素

变量“a_real”的值“10.54”，将写入域“Main_Field[-10 ... 10] of REAL”中下标为 4 的域元素。通

过 INDEX 输入中的值，指定要传送变量“a_real”内容的域元素的下标。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

BLKMOV：块移动 (S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区（目标区域）

中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

说明

该指令的变量仅适用于未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组织块 
(OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，仍可在“优化块访问”的存

储区中使用该变量。

下图说明了移动操作的原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源数据和目标数据一致

请确保在执行“块移动”指令的过程中，源数据保持不变，否则无法保证目标数据的一致性。

可中断性

嵌套深度没有限制。

存储区

可以使用“块移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果源区域和目标区域的长度不同，将仅移动较小长度区域中

的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果源区域小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余

字节则保持不变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果数据类型为 BOOL 的块被移动，则必须对变量进行绝对寻址，且为该区域指定的长度必

须为 8 的倍数，否则不执行该指令。

移动字符串的规则

还可以使用“块移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如果只有源区域为 
STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。有关实际长度和 大长度信息不会

写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域中字符串的当前

长度设置为实际移动的字符数。

如果要移动关于字符串实际长度和 大长度的信息，则需要以字节为单位将相关区域指定给 
SRCBLK 和 DSTBLK 参数。此外，也可使用“Serialize”/“Deserialize”指令。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRCBLK Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) DSTBLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8092 源区域或目标区域只能位于装载存储器中。

8152 SRCBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 DSTBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将复制从 MB100 开始的 10 个
字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1077)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区

（目标区域）中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。因此，在执行“不可中断的存储区移动”指令

期间，CPU 中断响应时间将增加。

说明

该指令的变量仅适用于尚未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组

织块 (OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，仍可在“优化块访问”的存

储区中使用该变量。

存储区

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

在执行“不可中断的存储区移动”指令期间，源区域和目标区域不可以重叠。如果源区域小

于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余字节则保持不

变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果定义为形参的源区域或目标区域比 SRCBLK 或 DSTBLK 参数中所指定的源区域或目标区

域小，则不传送任何数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果数据类型为 BOOL 的块被移动，则必须对变量进行绝对寻址，且为该区域指定的长度必

须为 8 的倍数，否则不执行该指令。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

移动字符串的规则

还可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如

果只有源区域为 STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。而不会将关于实际

长度和 大长度的信息写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目

标区域中字符串的当前长度设置为实际移动的字符数。如果要移动 STRING 数据类型的区域，

则必须将区域长度指定为“1”。

参数

下表列出了“不可中断的存储区移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRCBLK Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) DSTBLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

8091 源或目标区域只能位于装载存储器中。

8152 SRCBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 DSTBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将复制从 MB100 开始的 10 个
字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1077)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

FILL：填充块 (S7-1500)

说明

可以使用“填充块”指令将一个存储区（源区域）的内容填充到另一存储区（目标区域）。

“填充块”指令将源区域的数据移动到目标区域，直到目标区域写满为止。移动操作沿地址

升序方向执行。

可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

说明

该指令的变量仅适用于尚未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组

织块 (OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，仍可在“优化块访问”的存

储区中使用该变量。

对于具有“优化块访问”属性的块，可以使用“FILL_BLK：填充块”指令。

下图说明了移动操作的原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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源和目标数据的一致性

请注意，执行“填充块”指令时，源数据需保持不变，否则将无法保证目标数据的一致性。

存储区

可使用“填充块”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果要预设的目标区域不是输入参数 BVAL 长度的整数倍，目

标区域仍然可写至 后一个字节。

如果要预置的目标区域小于源区域，此功能仅复制可以写入目标区域的数据量。

如果实际的目标或源区域小于源或目标区域分配的存储区（参数 BVAL 和 BLK），则不传输

任何数据。

如果 ANY 指针（源或目标）为 BOOL 数据类型，则必须对其进行绝对寻址，且指定的长度

必须能被 8 整除；否则将不会执行该指令。

如果目标区域为 STRING 数据类型，则指令将写入包含管理信息在内的整个字符串。

移动结构的规则

当将结构作为输入参数传送时，必须谨记结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

参数

下表列出了“填充块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BVAL Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定存储区域（源区

域），将使用该存储区域

中的内容填充 BLK 参数中

指定的目标区域。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

BLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要使用源区域的数据

填充的存储区。

1) BLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8092 源或目标区域只能位于装载存储器中。

8152 BVAL 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 BLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY of 
WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令复制从 MW14 到 MW20 的源区

域，并使用 BVAL 参数中存储区内包含的 4 个字的内容填充从 MW100 到 MW118 的目标区域。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1077)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

转换操作 (S7-1200, S7-1500)

CONVERT：转换值 (S7-1200, S7-1500)

说明

“转换值”指令将读取参数 IN 的内容，并根据指令框中设置的数据类型对其进行转换。转换

值将在 OUT 输出处输出。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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位字符串的转换方式

不能在指令框中选择位字符串 BYTE 和 WORD。但如果输入和输出操作数的长度匹配，则可

以在该指令的参数处指定 DWORD 或 LWORD 数据类型的操作数。然后此操作数将被位字符

串的数据类型根据输入或输出参数的数据类型来解释，并从位字符串的数据类型隐式转换。

例如，数据类型 DWORD 将解释为 DINT/UDINT，而 LWORD 将解释为 LINT/ULINT。启用“IEC 
检查”(IEC check) 时，也可使用这些转换方式。

说明

S7-1500 系列 CPU：数据类型 DWORD 和 LWORD 只能与数据类型 REAL 或 LREAL 互相转换。

在转换过程中，源值的位模式以右对齐的方式原样传递到目标数据类型中。如果在转换过程

中无错误，则使能输出 ENO 的信号状态为 1；如果在处理过程中出错，则使能输出 ENO 的
信号状态为 0。

参数

下表列出了“转换值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 位字符串、整

数、浮点数、

CHAR、
WCHAR、
BCD16、BCD32

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

要转换的值。

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数、

CHAR、
WCHAR、
BCD16、BCD32

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
转换结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例显示了如何将 16 位整数转换为 32 位整数：

以下示例显示了如何将 8 位字节转换为 8 位整数 SINT：

以下示例显示了如何将 8 位字节转换为 8 位无符号整数 USINT：

因为两个操作数具有相同的长度，所以可进行这些转换。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ROUND：取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“取整”指令将输入 IN 的值四舍五入取整为 接近的整数。该指令将输入 IN 的值

解释为浮点数，并将其转换为 接近的整数。如果输入值恰好是相邻偶数和奇数的平均数，

则选择取整为偶数。该指令的结果存储在输出 OUT 中，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

要取整的输入

值。

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
取整结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1.50000000 -1.50000000
OUT TagOut_Value 2 -2

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。输入“TagIn_Value”的浮点数将取整到

接近的偶数整数，并发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
显式转换 (页 606)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CEIL：浮点数向上取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“浮点数向上取整”指令，将输入 IN 的值向上取整为相邻整数。该指令将输入 IN 
的值解释为浮点数，并将其向上转换为相邻的较大整数。该指令的结果存储在输出 OUT 中，

可供查询。输出值可以大于或等于输入值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“浮点数向上取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

输入值为浮点

数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
结果为相邻的

较大整数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0.50000000 -0.50000000
OUT TagOut_Value 1 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。输入“TagIn_Value”的浮点数将取整到

相邻的较大整数，并发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
显式转换 (页 606)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

FLOOR：浮点数向下取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“浮点数向下取整”指令，将输入 IN 的值向下取整为相邻整数。该指令将输入 IN 
的值解释为浮点数，并将其向下转换为相邻的较小整数。该指令的结果存储在输出 OUT 中，

可供查询。输出值可以小于或等于输入值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“浮点数向下取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

输入值为浮点

数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
结果为相邻的

较小整数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0.50000000 -0.50000000
OUT TagOut_Value 0 -1

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。输入“TagIn_Value”的浮点数将向下取

整到相邻整数，并在输出“TagOut_Value”显示。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
显式转换 (页 606)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TRUNC：截尾取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“截尾取整”指令获取输入 IN 值的整数部分。输入 IN 的值被解释为浮点数。该指

令仅选择浮点数的整数部分，并将其发送到输出 OUT 中，不带小数位。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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编程和操作手册, 11/2022 1039



参数

下表列出了“截尾取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

输入值为浮点数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 结果为浮点数的整数部分

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1.50000000 -1.50000000
OUT TagOut_Value 1 -1

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。输入“TagIn_Value”浮点数的整数部分

转换为整数，并发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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显式转换 (页 606)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SCALE_X：缩放 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“缩放”指令，通过将输入 VALUE 的值映射到指定的值范围内，对该值进行缩放。

执行“缩放”指令时，会将输入 VALUE 的浮点数值缩放到由参数 MIN 和 MAX 指定的取值

范围。缩放操作的结果为整数，存储在输出 OUT 中。

下图举例说明如何缩放值：

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [VALUE ∗ (MAX – MIN)] + MIN
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 MIN 的值大于或等于输入 MAX 的值。

• 根据 IEEE-754 标准，指定的浮点数的值超出了标准的数范围。

• 发生溢出。

• 输入 VALUE 的值为 NaN（不是数字 = 无效算术运算的结果）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1041



说明

有关转换模拟值的更多信息，请参见相应的手册。

参数

下表列出了“缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

MIN Input 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常量

取值范围的下

限

VALUE Input 浮点数 I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常量

要缩放的值。

如果输入一个

常量，则必须

对其声明。

MAX Input 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常量

取值范围的上

限

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
缩放的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

有关符号常量的详细信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MIN Tag_MIN 10
VALUE Tag_Value 0.5
MAX Tag_MAX 30
OUT Tag_Result 20

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将输入“Tag_Value”的值缩放到由输入

“Tag_MIN”和“Tag_MAX”的值定义的取值范围。结果存储在输出“Tag_Result”中。如果该指令

执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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NORM_X：标准化 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“标准化”指令，通过将输入 VALUE 中变量的值映射到线性标尺对其进行标准化。

可以使用参数 MIN 和 MAX 定义（应用于该标尺的）取值范围的限值。根据要标准化的值在

其取值范围内的位置，计算出输出 OUT 的结果并将其另存为一个浮点数。如果要标准化的

值等于输入 MIN 的值，输出 OUT 将返回值“0.0”。如果要标准化的值等于输入 MAX 的值，则

输出 OUT 需返回值“1.0”。
下图举例说明如何标准化值：

“标准化”指令将按以下公式进行计算：

OUT = (VALUE – MIN) / (MAX – MIN)
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 MIN 的值大于或等于输入 MAX 的值。

• 根据 IEEE-754 标准，指定的浮点数的值超出了标准的数范围。

• 输入 VALUE 的值为 NaN（无效算术运算的结果）。

说明

有关转换模拟值的更多信息，请参见相应的手册。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“标准化”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

MIN 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常量

取值范围的下

限

VALUE 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常量

要标准化的

值。

MAX 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常量

取值范围的上

限

OUT Output 浮点数 I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
标准化结果

1) 如果在这三个参数中都使用常量，则仅需声明其中一个。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

有关符号常量的详细信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MIN Tag_MIN 10
VALUE Tag_Value 20
MAX Tag_MAX 30
OUT Tag_Result 0.5

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将输入“Tag_Value”的值分配到由输入

“Tag_MIN”和“Tag_MAX”的值定义的取值范围。根据定义的取值范围，对输入“Tag_Value”的
变量值进行标准化。结果以浮点数形式存储在输出“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则

使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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传统 (S7-1500)

SCALE：缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“缩放”指令将参数 IN 上的整数转换为浮点数，该浮点数在介于上下限值之间的

物理单位内进行缩放。通过参数 LO_LIM 和 HI_LIM 来指定缩放输入值取值范围的下限和上

限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((FLOAT (IN) – K1)/(K2–K1)) ∗ (HI_LIM–LO_LIM)] + LO_LIM
参数 BIPOLAR 的信号状态将决定常数“K1”和“K2”的值。参数 BIPOLAR 可能有下列信号状态： 
• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”

的值为 -27648.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。
• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值

为 0.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。
如果参数 IN 的值大于常数“K2”的值，则将指令的结果设置为上限值 (HI_LIM) 并输出一个错误。 
如果参数 IN 的值小于常数“K1”的值，则将指令的结果设置为下限值 (LO_LIM) 并输出一个错

误。 
如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。 

参数

下表列出了“缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input INT I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

待缩放的输入

值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
HI_LIM Input REAL I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

上限 

LO_LIM Input REAL I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L 或常量

指示将参数 
IN 的值解释

为单极性或双

极性。该参数

可采用以下

值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output REAL I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

RET_VAL Output WORD I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
错误信息

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于常数“K2”的值或小于常数“K1”的值。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关更改显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_OutputValue 50.03978588
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1077)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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UNSCALE：取消缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“取消缩放”(Unscale) 指令，取消在上限和下限之间以物理单位为增量对参数 IN 中
的浮点数进行缩放，并将其转换为整数。使用参数 LO_LIM 和 HI_LIM 指定取消缩放输入值

取值范围的下限和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“取消缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [ ((IN–LO_LIM)/(HI_LIM–LO_LIM)) ∗ (K2–K1) ] + K1
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为：

• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”
的值为 -27648.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。

• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值

为 0.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。
当参数 IN 的值超出 HI_LIM 和 LO_LIM 定义的限值时，将输出一个错误并将结果设置为 接

近的限值。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了“取消缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Input BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input REAL I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

待取消缩放并

转换为整数的

输入值。

HI_LIM Input REAL I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

上限

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
LO_LIM Input REAL I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L 或常量

指示将参数 
IN 的值解释

为双极性还是

单极性。该参

数可采用以下

值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output INT I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

RET_VAL Output WORD I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于上限 (HI_LIM) 的值或小于下限 (LO_LIM) 的值。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见“转换程序状态的显示格式 (页 10064)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_OutputValue 22
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1077)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序控制指令 (S7-1200, S7-1500)

JMP：若 RLO = "1" 则跳转 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“若 RLO = "1" 则跳转”指令中断程序的顺序执行，并从其它程序段继续执行。 目
标程序段必须标有跳转标签 (LABEL)。 在指令框上方的占位符中输入跳转标签描述。

指定的跳转标签与执行的指令必须位于同一数据块中。 指定的名称在块中只能出现一次。 一
个程序段中只可以出现一个跳转线圈。

如果该指令输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，则跳转到跳转标签所标识的程序段。 可以跳

转到更大或更小的程序段编号。

如果不满足该指令输入的条件 (RLO= 0)，则程序将继续执行下一程序段。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将中断程序的顺序执行，并在跳转

标签 CAS1 标识的“程序段 3”中继续执行。 如果输入“TagIn_3”的信号状态为“1”，输出

“TagOut_3”将复位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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JMPN：若 RLO = "0" 则跳转 (S7-1200, S7-1500)

说明

当该指令输入的逻辑运算结果为“0”时，可以使用“若 RLO = "0" 则跳转”指令中断程序的顺

序执行，并从其它程序段继续执行。 目标程序段必须标有跳转标签 (LABEL)。 在指令框上

方的占位符中输入跳转标签描述。

指定的跳转标签与执行的指令必须位于同一数据块中。 指定的名称在块中只能出现一次。 一
个程序段中只可以出现一个跳转线圈。

如果该指令输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“0”，则跳转到跳转标签所标识的程序段。 可以跳

转到更大或更小的程序段编号。

如果该指令输入的逻辑运算结果 RLO 为“1”，则程序在下一个程序段中继续执行。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则执行该指令。将中断程序的顺序执行，并在跳转

标签 CAS1 标识的“程序段 3”中继续执行。如果输入“TagIn_3”的信号状态为“1”，输出

“TagOut_3”将复位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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LABEL：跳转标签 (S7-1200, S7-1500)

说明

跳转标签用于标识在执行跳转指令后程序继续执行的目标程序段。

跳转标签与指定跳转标签的指令必须位于同一数据块中。跳转标签的名称在块中只能分配一

次。跳转标签的数量取决于固件版本： 
• S7-1200： 少支持 2048 个跳转标签。

• S7-1500： 少支持 8192 个跳转标签。

一个程序段中只能设置一个跳转标签。每个跳转标签可以跳转到多个位置。

遵守跳转标签的以下语法规则：

• 字母（a 至 z，A 至 Z）
• 字母和数字组合；请检查排列顺序是否正确，如首先是字母，然后数字字母（a - z，A - Z，

0 - 9）
• 不能使用特殊字符或反向排序字母与数字组合，如首先是数字，然后是字母（0-9，a - z，

A - Z）

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则执行该指令。将中断程序的顺序执行，并在跳转

标签 CAS1 标识的“程序段 3”中继续执行。如果输入“TagIn_3”的信号状态为“1”，将复位输出

“TagOut_3”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

JMP_LIST：定义跳转列表 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“定义跳转列表”指令，可定义多个有条件跳转，并继续执行由 K 参数的值指定的程序

段中的程序。

可使用跳转标签 (LABEL) 定义跳转，跳转标签则可以在指令框的输出指定。可在指令框中增

加输出的数量。输出数量同样取决于固件版本： 
• S7-1200： 少支持 32 个输出。

• S7-1500： 少支持 256 个输出。

输出从值“0”开始编号，每次新增输出后以升序继续编号。在指令的输出中只能指定跳转标签。

而不能指定指令或操作数。

K 参数值将指定输出编号，因而程序将从跳转标签处继续执行。如果 K 参数值大于可用的输

出编号，则继续执行块中下个程序段中的程序。

仅在 EN 使能输入的信号状态为“1”时，才执行“定义跳转列表”指令。

参数

下表列出了“定义跳转列表”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、L、D 
或常量

使能输入

K Input UINT I、Q、M、L、D 
或常量

指定输出的编号以及要执

行的跳转。

DEST0 - - - 第一个跳转标签

DEST1 - - - 第二个跳转标签

DESTn - - - 可选跳转标签

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数/跳转标签 值

K Tag_Value 1
DEST0 LABEL0 跳转到由跳转标签“LABEL0”

标识的程序段。

DEST1 LABEL1 跳转到由跳转标签“LABEL1”
标识的程序段。

DEST2 LABEL2 跳转到由跳转标签“LABEL2”
标识的程序段。

如果操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”，则执行该指令。根据操作数“Tag_Value”的值在跳

转标签“LABEL1”标识的程序段中继续执行程序。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SWITCH：跳转分支指令 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“跳转分支”指令，根据一个或多个比较指令的结果，定义要执行的多个程序跳转。

在参数 K 中指定要比较的值。将该值与各个输入提供的值进行比较。可以为每个输入选择比

较方法。各比较指令的可用性取决于指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表根据选定的数据类型列出了可用的比较指令：

数据类型 指令 语法

S7-1200 S7-1500
位字符串 位字符串 等于 ==

不等于 <>
整数、浮点数、

TIME、DATE、
TOD

整数、浮点数、

TIME、LTIME、
DATE、TOD、
LTOD、LDT

等于 ==
不等于 <>
大于或等于 >=
小于或等于 <=
大于 >
小于 <

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。如果选择了比较指令而尚未定义指

令的数据类型，“???”下拉列表将仅列出所选比较指令允许的那些数据类型。

该指令从第一个比较开始执行，直至满足比较条件为止。如果满足比较条件，则将不考虑后

续比较条件。如果未满足任何指定的比较条件，将在输出 ELSE 处执行跳转。如果在输出 ELSE 
中未定义跳转标签，则不会中断程序的顺序执行，但会在下一个程序段中继续执行程序。

在初始状态下，指令框至少包含两个输出（DEST0 和 DEST1）。可以扩展输出数目。输出从

值“0”开始编号，每次新增输出后以升序继续编号。在指令的输出中指定跳转标签 (LABEL)。
不能在该指令的输出上指定指令或操作数。

输入将自动插入到每个附加输出中。如果满足输入的比较条件，则将执行相应输出处设定的

跳转。

参数

下表列出了“跳转分支指令”指令的参数：

参数

 
声明

 
数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

K Input UINT UINT I、Q、M、

D、L 或常

量

指定要比较的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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1058 编程和操作手册, 11/2022



参数

 
声明

 
数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<比较值> Input 位字符串、整

数、浮点数、

TIME、
DATE、TOD

位字符串、整

数、浮点数、

TIME、
LTIME、
DATE、
TOD、
LTOD、LDT

I、Q、M、

D、L 或常

量

参数 K 的值要与其

比较的输入值。

DEST0 - - - - 第一个跳转标签

DEST1 - - - - 第二个跳转标签

DEST(n) - - - - 可选跳转标签：

• S7-1200：n = 
2 到 32

• S7-1500：n = 
2 到 256

ELSE - - - - 不满足任何比较条

件时，执行的程序

跳转。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数/跳转标签 值

K Tag_Value 23
== Tag_Value_1 20
> Tag_Value_2 21
< Tag_Value_3 19
DEST0 LABEL0 跳转到跳转标签

“LABEL0”（如果参数 K 的值

等于 20）。

DEST1 LABEL1 跳转到跳转标签

“LABEL1”（如果参数 K 的值

大于 21）。

DEST2 LABEL2 跳转到跳转标签

“LABEL2”（如果参数 K 的值

小于 19）。

ELSE LABEL3 如果不满足任何比较条件，

则跳转到跳转标签“LABEL3”。

若操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”，则执行该指令。继续在跳转标签“LABEL1”标识的程

序段中执行程序。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

RET：返回 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用“返回”指令有条件或绝对停止程序块的执行。退出程序块时，返回值（操作数）的

信号状态保存到调用程序块的使能输出 ENO 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可通过以下三种方式结束程序块的运行：

终止程序块 说明

不调用指令 执行完 后一个程序段时退出程序块。将调用程序块使能输出 
ENO 的信号状态置位为“1”。

通过前置逻辑运算调用

指令（参见示例）

如果满足前置逻辑运算条件，则结束当前被调用程序块中的程序

执行并退出该程序块。（有条件程序块结束）在该程序块调用

后，在调用的程序块（如 OB）中继续执行该程序。调用程序块

的使能输出 ENO 与该操作数相对应。

不带前置逻辑运算的指

令调用/指令直接连接左

侧电源线。

无条件退出程序块。（程序块绝度退出）调用程序块的使能输出 
ENO 与该操作数相对应。

如果结束组织块 (OB) 运行，则可通过执行层级系统选择其它程序块并启动或执行进一步操作。

• OB 程序循环结束后，将重新启动。

• 如果 OB 执行结束，并中断了其它程序块（如，中断 OB），则继续执行被中断的程序块

（例如，程序循环 OB）。

说明

RET 指令与 JMP 和 JMPN 相关

如果程序段中包含有指令“JMP：若 RLO = 1 则跳转”或“JMPN：若 RLO = 0 则跳转”，则不

得使用指令“RET：返回”。每个程序段中只能使用一个跳转线圈

返回值（操作数）的设置

该指令的返回值可以为：

• Ret（RLO，与逻辑运算结果 RLO 相对应。调用程序块使能输出 ENO 的信号状态为“1”。这

是因为条件为 TRUE 时，RET 指令只能执行为条件指令。

• Ret True 或 Ret False（调用程序块的值为相应的常数值、TRUE 或 FALSE。）

• Ret Value（调用程序块的值为布尔型变量 <操作数> 的值。）

要设置该指令的返回值，可双击该指令上的黄色小三角形标记并在下拉列表中选择相应的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表列出了在被调用程序块的程序段中编程该指令时调用函数的状态：

RLO 返回值 调用程序块的 ENO
1 RLO 1

TRUE 1
FALSE 0
<操作数>
带有存储区 I、Q、M、D、
L、T 和 C 的布尔型变量

<操作数>

0 RLO 在被调用程序块的下一程序段中继续执

行该程序。TRUE
FALSE
<操作数>

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。在被调用块中结束程序

执行，然后在调用程序块中继续执行。将调用程序块使能输出 ENO 的信号状态复位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 FBD 中使用 EN/ENO 机制的示例 (页 172)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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运行时控制 (S7-1200, S7-1500)

ENDIS_PW：限制和启用密码合法性 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“限制和启用密码合法性”指令指定是否可以为 CPU 合法化组态的密码。此时，即

使密码正确，也可阻止正常连接。

如果调用该指令且 REQ 参数具有信号状态“0”，在输出参数处仅显示当前设置状态。如果更

改了输入参数，这些更改将不会传送到输出参数。

如果调用该指令且 REQ 参数的信号状态为“1”，则从输入参数（F_PWD、FULL_PWD、
R_PWD、HMI_PWD）中读取该信号状态。

• 信号状态“0”表示不允许通过密码进行授权。

• 信号状态“1”表示可使用密码授权。

可单独允许或禁止密码的禁用和启用。例如，可以禁止所有密码。这样，可以限制一个小型

用户组的访问选项。无论 REQ 参数的值如何，输出参数（F_PWD_ON、FULL_PWD_ON、

R_PWD_ON、HMI_PWD_ON）将始终显示密码使用的当前状态。

未组态的密码必须在输入中具有 TRUE 信号状态，并在输出中返回 TRUE 信号状态。只能为 
F-CPU 组态故障安全密码，因此在标准 CPU 中必须始终与 TRUE 信号状态互连。如果指令返

回错误，调用将无效，即先前的锁定仍然有效。

在下列条件中，可再次启用已禁用的密码：

• CPU 被重置为出厂设置。

• S7-1500 CPU 的前面板显示一个对话框，在该对话框中可浏览相应的菜单，以便再次启

用密码。

• 调用“限制和启用密码合法性”指令时，所需密码的输入参数具有信号状态“1”。
• 将模式选择器设置为 STOP。当开关设置回 RUN 时，将会重新设置对密码合法性的限制。

• 将一个空存储卡（传输模块或程序卡）插入 S7-1200 CPU。
• 将 POWER OFF 切换到 POWER ON 会禁用 S7-1200 CPU 中的保护。必须在程序中再次调用

“限制和启用密码合法性”指令（例如在启动 OB 中）。

说明

如果 HMI 密码未启用，“限制和启用密码合法性”指令将禁止从 HMI 系统访问。

指令
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说明

已合法化的连接

对于在执行“限制和启用密码合法性”指令之前已合法化的既有连接，可通过执行此指令加

以终止。这取决于既有的密码保护等级。 
示例：

• 对于仅获“读访问”授权的连接，执行 ENDIS_PW 指令（REQ = 1；R_PWD = 0）后将遭到中断。

• 其它密码保护等级更低的连接也将中断。

• 具备“读/写访问”权限的连接将得到保留。

操作 S7-1500 CPU 时防止意外锁定

在 CPU 的前面板上可进行此设置，CPU 将保存 新的设置。

为防止意外锁定，通过将 S7-1500 CPU 的模式选择器设置为 STOP 模式可禁用保护。将模式

转换器设置为 RUN 将再次自动启用保护，无需再次调用“限制和启用密码合法性”或在前

面板上执行其它操作。

操作 S7-1200 CPU 时防止意外锁定

由于 S7-1200 CPU 没有模式选择器，因此在从 POWER OFF 切换为 POWER ON 时禁用保护。

所以我们建议用户在自己的程序中使用某些程序序列来防止意外锁定。

为此需要使用循环中断 OB 或主 OB (OB 1) 中的定时器编写一个时间控制。在从 POWER OFF 
切换到 POWER ON 后，用户可以选择相对快速地在相应 OB（例如 OB 1 或 OB 35）中调用

“限制和启用密码合法性”指令，并禁用相关的保护。在启动 OB (OB 100) 中调用指令，以

使应用程序的不活动时间窗口尽可能短，从而确保密码合法性无限制。此步骤将尽可能提供

充分的保护，以防止未授权的访问。

如果意外锁定，则可以跳过启动 OB 中的调用（例如，通过查询输入参数）并在锁定重新激

活前设置时间（例如 10 秒到 1 分钟）来建立到 CPU 的连接。

如果在程序代码中未设置定时器并且被锁定，则向 CPU 中插入一个空的传输卡或程序卡。空

的传输卡或程序卡将删除 CPU 的内部装载存储器。随后必须将用户程序从 STEP 7 重新下载

到 CPU 中。

指令
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操作 S7-1200 CPU 时忘记密码的步骤

如果在操作有密码保护的 S7-1200 CPU 时忘记密码，则可使用一个空的传输卡或程序卡删

除密码保护的程序。空的传输卡或程序卡将删除 CPU 的内部装载存储器。然后在 CPU 中从 
STEP 7 Basic 加载一个新的用户程序。

警告

插入空的传输卡

在运行过程在 CPU 中插入一个传输卡时，CPU 将转入 STOP 模式。如果操作状态不稳定，则

控制器操作可能失败，从而导致控制器所控制的设备运行失控。这样可能会引起自动化系

统异常操作，进而导致严重的人员伤亡和/或财产损失。

取出传输卡后，传输卡的内容仍在内部装载存储器中。请确保此时该卡不包含任何程序。

警告

插入空的程序卡

当运行过程中在 CPU 中插入程序卡时，CPU 将转入 STOP 模式。如果操作状态不稳定，则

控制器操作可能失败，从而导致控制器所控制的设备运行失控。这样可能会引起自动化系

统异常操作，进而导致严重的人员伤亡和/或财产损失。

请确保程序卡为空。内部装载存储器将复制到空的程序卡。取出先前的空程序卡后，内部

装载存储器将为空。

在 CPU 转入 RUN 模式之前，必须移除传输卡或程序卡。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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密码使用对操作模式的影响

下表列出通过“限制和启用密码合法性”指令使用密码对操作模式的影响以及相应的用户操

作。

动作 通过该指令进行密码保护

操作模式变化后的基本状态

• 操作模式切换为 STOP
• 手动复位内存（PG、交换机、MC 的变更（运

动控制））

• 复位为工厂设置

未激活

（无限制）

执行 POWER ON 后的基本状态 • S7-1200-CPU：
锁定被禁用，必须再次在程序中调用

指令（例如在启动 OB 中）。

• S7-1500 CPU：
启用（如果在 POWER OFF 之前激活了

锁定）。不允许使用密码的选项为保

持型选项。

操作模式从 RUN/STARTUP/HOLD 转换到 STOP
（因终止该指令、发生错误或通信）或 STOP 转换

到 STARTUP/RUN/HOLD

激活

密码仍不可使用。

参数

下表列出了“限制和启用密码合法性”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

当 REQ 参数的信号状态为

“0”时，将查询密码的当前

设置信号状态。

F_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权（包括故障安

全）

• F_PWD = "0"：不允许

使用密码

• F_PWD = "1"：允许使

用密码

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

FULL_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权

• FULL_PWD = "0"：不允

许使用密码

• FULL_PWD = "1"：允许

使用密码

R_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读访问权

• R_PWD = "0"：不允许

使用密码

• R_PWD = "1"：允许使

用密码

HMI_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

HMI 访问权

• HMI_PWD = "0"：不允

许使用密码

• HMI_PWD = "1"：允许

使用密码

F_PWD_ON Output BOOL I、Q、M、D、L 读/写访问权（包括故障安

全）

• F_PWD_ON = "0"：不

允许使用密码

• F_PWD_ON = "1"：允

许使用密码

FULL_PWD_
ON

Output BOOL I、Q、M、D、L 读/写访问权的状态

• FULL_PWD_ON = "0"：
不允许使用密码

• FULL_PWD_ON = "1"：
允许使用密码

R_PWD_ON Output BOOL I、Q、M、D、L 读访问权的状态

• R_PWD_ON = "0"：不

允许使用密码

• R_PWD_ON = "1"：允

许使用密码

HMI_PWD_
ON

Output BOOL I、Q、M、D、L HMI 访问权的状态

• HMI_PWD_ON = "0"：
不允许使用密码

• HMI_PWD_ON = "1"：
允许使用密码

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、L 错误信息

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8090 不支持“限制和启用密码合法性”指令。

80D0 未组态故障安全密码。使用标准 CPU 时，信号状态必须为 TRUE。
80D1 未组态读/写访问

80D2 未组态读访问

80D3 未组态 HMI 访问

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

PC 系统 (S7-1200, S7-1500)

SHUT_DOWN：关闭目标系统 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“SHUT_DOWN：关闭目标系统”，将关闭基于 PC 的自动化系统并在基于 PC 的自

动化系统中重新启动 S7 软件控制器 CPU 150xS 或操作系统（Windows 或 Linux）。 
该指令位于“指令”(Instructions) 任务卡的“基本指令 > 程序控制 > 运行系统控制”(Basic 
instructions > Program control > Runtime control) 下方。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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以下情况时，建议重启系统：

• 工业 UPS（不间断电源）通过数字量输入报告电源故障。

• 操作系统停止响应或 
– Windows 操作系统显示“蓝屏”

– Linux 操作系统显示“Kernel panic”
• 用户程序中调用了过多的错误 OB。

参数

下表列出了“关闭目标系统”指令的各种参数：

参数 声明 数

据

类

型

存储区 说明 Windows Linux

MO
DE

Inpu
t

UIN
T

I、Q、M、

D、L 或常数

MODE = 1：关闭 CPU 150xS 和操作系统。该 CPU 
将转入 STOP 模式并保存保持性数据。之后，CPU 
和操作系统将关闭。该系统必须手动重新启动。

✓ -

MODE = 2：重新启动 CPU 150xS。该 CPU 将转入 
STOP 模式并保存保持性数据。之后，CPU 将关闭并

重新启动。

✓ ✓

MODE = 3：重新启动操作系统。CPU 仍处于“RUN”
模式。操作系统将重新启动

（在 TIA Portal V14 及以上版本中，MODE 3 仅用于

向下兼容。建议使用 MODE 4 或 MODE5）。

✓ -

MODE = 4：操作系统正确地关闭并重启。CPU 仍处

于“RUN”模式。

✓ -

MODE = 5：重新启动操作系统。（与 MODE 3 兼
容）

例外情况：仅当操作系统崩溃时才使用 MODE 5。

✓ -

COM
MEN
T
 

Inpu
t
 

STR
ING
 

I、Q、M、

D、L
 

MODE 为 1、3 和 4 时，可指定重新启动的原因。

原因显示在事件查看器中。 
只能使用 STRING 数据类型。

请注意，使用其它数据类型而非 STRING 时，事件

查看器中的显示仍为空。

✓ -

指令
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Ret_
Val
 

Retu
rn
 

WO
RD
 

Q、M、D、
L
 

Ret_Val = 0：无故障 ✓ ✓
Ret_Val = 8090：不支持将值传递给 MODE。 ✓ ✓
Ret_Val = 8091：操作系统不响应 Shut_Down 指令

的调用（仅适用于 Mode 3 和 Mode 4）。

✓ -

Ret_Val = 8092：发生该错误时，敬请联系 
SIMATIC 客户支持（仅适用于 Mode 3 和 Mode 4）。

✓ -

RE_TRIGR：重置周期监视时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

“重置周期监视时间”指令用于重新触发 CPU 的循环时间监控。根据 CPU 组态中所设置的时

间，重新启动循环监视时间。

该指令将在时间范围内完成执行（ 大程序循环的 10 次），而不考虑调用次数。过期后，程

序循环将无法再延长。

调用指令

请遵循以下调用条件：

• S7-1200 系列 CPU：
固件版本低于 V2.2 时，仅能在优先级为 1 的程序循环组织块中调用该指令。即，所有组

织块中的 低优先级。如果在优先级更高的组织块中调用该指令，则指令不会执行且结果

（BR 位，使能输出 ENO）始终为“0”。
固件版本高于 V2.2 时，可在所有组织块中调用该指令而无考虑优先级。

• S7-1500 系列 CPU：
可在所有组织块中调用该指令而无考虑优先级。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

STP：退出程序 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“退出程序”将 CPU 设置为 STOP 模式，因此可以终止程序执行。 是否从 RUN 
模式切换到 STOP 模式，则取决于 CPU 的组态。

当该指令输入的 RLO 为“1”时，CPU 切换到 STOP 模式，终止程序执行。 而不检测该指令输

出的信号状态。

如果该指令输入的 RLO 为“0”，该指令将不会执行。

参数

指令“退出程序”没有参数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

GET_ERROR：局部获取错误 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“获取本地错误信息”指令查询程序块内的错误。通常为编程错误或访问错误。如

果程序块的执行过程中系统报告了一个错误，则上一执行该指令后执行该块时发生第一个错

误的详细信息将存储在输出 ERROR 处的操作数中。

在输出 ERROR 中，只能指定“ErrorStruct”系统数据类型的操作数。“ErrorStruct”系统数据类型

将指定存储错误相关信息的具体结构。可使用其它指令评估该结构并编写相应的响应。如果

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序块中存在多处错误，则只有在更正了发生的第一个错误后，该指令才会输出下一个要发

生错误的相关错误信息。

说明

输出 ERROR
只有在存在错误信息时才能更改 ERROR 输出。可以通过以下方式在处理错误之后将输出设

置回“0”：
• 在块接口的“Temp”部分声明变量。

• 在调用指令之前将变量重置为“0”。
• 查询使能输出 ENO。

仅当使能输入 EN 返回的信号状态为“1”且发送错误信息时，才置位使能输出 ENO。如果其中

任一个条件不满足，则剩余的程序执行将不受该指令的影响。

说明

激活本地错误处理

在程序块的程序代码中插入该指令时，将立即激活本地错误处理功能并在发生错误时忽略默

认的系统响应。

错误处理方式

有关相应的错误处理方式概述，请参见“错误处理机制概览 (页 160)”
有关包含多种错误处理方式的本地错误处理详细示例，请参见“有关处理程序执行错误的示例 
(页 190)”

参数

下表列出了“获取本地错误”(Get error locally) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

ERROR Output ErrorStruct D、L 错误信息

指令
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数据类型“ErrorStruct”
“ErrorStruct”数据类型可插入到全局数据块或块接口中。如果每次为该数据结构指定不同的

名称，则该数据类型可多次插入。但该数据结构和各结构元素的名称不能更改。如果将错误

信息保存在全局数据块中，则其它程序块也可读取。

下表列出了“ErrorStruct”数据类型的结构：

结构组件 数据类型 说明

ERROR_ID WORD 错误 ID
FLAGS BYTE 显示程序块调用过程中是否出错。

16#01：程序块调用过程中发生错误

16#00：程序块调用过程中无错误

REACTION BYTE 默认响应：

0：忽略（写入错误）

1：使用替换值“0”继续执行（读取错

误）

2：跳过指令（系统错误）

CODE_ADDRESS CREF 有关程序块地址和类型的信息

  BLOCK_TYPE BYTE 发生错误的程序块类型：

1：组织块 (OB)
2：函数 (FC)
3：函数块 (FB)

  CB_NUMBER UINT 代码块的编号

  OFFSET UDINT 对内部存储器的引用

MODE BYTE 有关操作数地址的信息

OPERAND_NUMBER UINT 机器指令的操作数编号

POINTER_NUMBER_LOCATI
ON

UINT (A) 内部指针

SLOT_NUMBER_SCOPE UINT (B) 内部存储器中的存储区

DATA_ADDRESS NREF 有关操作数地址的信息

指令
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结构组件 数据类型 说明

  AREA BYTE (C) 存储区：

L：16#40...16#7F、16#86、
16#87、16#8E、16#8F、
16#C0...16#FF 
I：16#81 
Q：16#82 
M：16#83 
DB：16#40、16#84、16#85、
16#8A、16#8B 
PI：16#01： 
PQ：16#02 
工艺对象：16#04

  DB_NUMBER UINT (D) 数据块编号

  OFFSET UDINT (E) 操作数的相对地址

结构组件“ERROR_ID”
下表列出了结构组件“ERROR_ID”中可能输出的值：

ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

0 0 无错误

2503 9475 指针无效

2520 9504 STRING 无效

2522 9506 读取错误：操作数超出有效范围

2523 9507 写入错误：操作数超出有效范围

2524 9508 读取错误：操作数无效

2525 9509 写入错误：操作数无效

2528 9512 读取错误：数据对齐

2529 9513 写入错误：数据对齐

252C 9516 指针无效

2530 9520 写入错误：数据块

2533 9523 所用的引用无效

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

2538 9528 访问错误：DB 不存在

2539 9529 访问错误：使用了错误 DB
253A 9530 全局数据块不存在

253C 9532 故障信息或函数不存在

253D 9533 系统函数不存在

253E 9534 故障信息或函数块不存在 
253F 9535 系统块不存在

2550 9552 访问错误：DB 不存在

2551 9553 访问错误：使用了错误 DB
2575 9589 程序嵌套深度出错

2576 9590 本地数据分配出错

2577 9591 未选择块属性“通过寄存器传递参数”。

25A0 9632 TP 中发生内部错误

25A1 9633 变量为写保护

25A2 9634 变量的数值无效

2942 10562 读取错误：Input
2943 10563 写入错误：Output
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

访问“#Field[#index]”变量时出错。尽管出现读取/访问错误，“乘”指令的使能输出 ENO 和 
#TagOut_Enabled 操作数的信号状态均为“1”，并使用值“0.0”执行乘法。如果出现这种错误

情况，我们建议您在执行“乘”指令之后设定“获取本地错误信息”指令以获取错误。“获

取本地错误信息”指令提供的错误信息将通过比较指令“等于”进行评估。如果

“#Error.REACTION”结构组件的值为“1”，则表示有读取/访问错误，并且复位

“#TagOut_Enabled”输出。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“获取本地错误 ID”指令查询块内发生的错误。该错误通常为访问错误。如果在上

一次执行该指令后块执行过程中系统报告块执行错误，则将变量中所发生第一个错误的错误 
ID 存储在输出 ID 中。

ID 输出中只能指定 WORD 数据类型的操作数。如果块中存在多处错误，则在更正了第一个

错误后仅输出该指令中下一个错误的错误 ID。

说明

只有在存在错误信息时才能更改 ID 输出。可以通过以下方式在处理错误之后将输出设置回

“0”：
• 在块接口的“Temp”部分声明变量。

• 在调用指令之前将变量重置为“0”。
• 查询使能输出 ENO。

只有当使能输入 EN 返回信号状态“1”且存在错误信息时，才会置位指令“获取本地错误 ID”的
使能输出 ENO。即使不满足其中的某个条件，剩余的程序执行不受“获取本地错误 ID”指令

的影响。

有关该指令的执行和其它故障排除方式的示例，请参见“另请参见”。

说明

“获取本地错误 ID”指令支持在块内进行本地错误处理。在将“获取本地错误 ID”指令插入块

的程序代码中时，如果发生错误，则将忽略任何预定义的系统响应。

错误处理方式

有关相应的错误处理方式概述，请参见“错误处理机制概览 (页 160)”
有关包含多种错误处理方式的本地错误处理详细示例，请参见“有关处理程序执行错误的示例 
(页 190)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“获取本地错误 ID”(Get error ID locally) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

ID Output WORD I、Q、M、D、L 错误 ID

参数 ID
下表列出了可在参数 ID 处输出的值：

ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

0 0 无错误

2503 9475 指针无效

2520 9504 STRING 无效

2522 9506 读取错误：操作数超出有效范围

2523 9507 写入错误：操作数超出有效范围

2524 9508 读取错误：操作数无效

2525 9509 写入错误：操作数无效

2528 9512 读取错误：数据对齐

2529 9513 写入错误：数据对齐

252C 9516 指针无效

2530 9520 写入错误：数据块

2533 9523 所用的引用无效

2538 9528 访问错误：DB 不存在

2539 9529 访问错误：使用了错误 DB
253A 9530 全局数据块不存在

253C 9532 故障信息或函数不存在

253D 9533 系统函数不存在

253E 9534 故障信息或函数块不存在 
253F 9535 系统块不存在

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

2550 9552 访问错误：DB 不存在

2551 9553 访问错误：使用了错误 DB
2575 9589 程序嵌套深度出错

2576 9590 本地数据分配出错

2577 9591 未选择块属性“通过寄存器传递参数”。

25A0 9632 TP 中发生内部错误

25A1 9633 变量为写保护

25A2 9634 变量的数值无效

2942 10562 读取错误：Input
2943 10563 写入错误：Output
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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访问“#Field[#index]”变量时出错。尽管出现读取/访问错误，“乘”指令的使能输出 ENO 和 
#TagOut_Enabled 操作数的信号状态均为“1”，并使用值“0.0”执行乘法。如果出现这种错误

情况，我们建议您在执行“乘”指令之后设定“获取本地错误 ID”指令以获取错误。“获取

本地错误 ID”指令提供的错误信息将通过比较指令“等于”进行评估。如果 #TagID 操作数返

回 ID 2522，则表示有读取/访问错误，并且值“100.0”被写入 #TagOut 输出。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

INIT_RD：初始化所有保留数据 (S7-1500)

说明

“初始化所有保留数据”指令用于同时复位所有数据块、位存储器以及 SIMATIC 定时器和计

数器中的保持性数据。由于该指令的执行时间超出程序周期的持续时间，因此只能在启动 OB 
中执行。

参数

下表列出了“初始化所有保留数据”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

如果输入“REQ”的信号状态

为“1”，将复位所有保持性

数据。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B5 由于该指令不在启动 OB 中进行编程，因此无法执行。

常见错误

信息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关更改显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”和“Tag_REQ”的信号状态为“1”，则执行该指令。将复位所有数据块、位

存储器以及 SIMATIC 定时器和计数器中的全部保持性数据。如果成功执行该指令，使能输出 
ENO 的信号状态为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1077)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

WAIT：组态延时时间 (S7-1500)

说明

通过“组态延时时间”指令，可将程序的执行过程暂停一段特定的时间。在该指令的参数 WT 
中时间段的单位为微秒。

可以组态的延时为 -32768 到 +32767 微秒 (μs)。 短延时时间取决于 CPU 和该指令的执行

时间。

优先级更高的事件可中断该指令的执行且不返回任何错误信息。

说明

负延时时间

如果在参数 WT 中指定了一个负延时时间，则使能输出 ENO 或 RLO 和 BR 位将返回信号状态 
FALSE。负延时时间不会对 CPU 造成影响。以下与使能输出 ENO 相关联的指令不在 LAD 或 
FBD 中执行。

参数

下表列出了“组态延时时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

WT Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

延时时间的单位为微秒 
(μs)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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影响既定延时时间的示例

在以下示例中，将显示各种情况下对“WAIT”延时时间的影响。

下图为各种场景的示意图：

剩余时间 = 从既定延时时间结束（通过“WAIT”）到中断 OB 运行结束之间的时间

额外时间 = 从中断 OB 运行结束到既定延时时间结束（通过“WAIT”）之间的时间

案例 1：
在一个 OB1 中调用“WAIT”指令。“WAIT”指令可由较高优先级的 OB 或较高优先级的进程（如，

System Threads）中断。但“WAIT”指令的延时时间既不会更改，也不会延时。

案例 2 和 3：
OB1 中正在执行的程序将在延时 20 ms 后继续执行。延时时间可通过在 OB1 中调用“WAIT”指
令计算得出（参见在 OB1 中执行 WAIT）。在 20 ms 时间内，中断 OB 可运行自己的程序代码。

CPU 的发送时钟不会改变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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案例 4：
OB1 中正在执行的程序将在较高优先级执行完成后继续执行。即使 OB1 内 20 ms 延时时间

到期后，仍需等待较高优先级进程执行完成。CPU 的发送时钟将增加。

说明

系统或通信进程 (System Threads) 的执行顺序

系统线程的优先级通常为“15”。虽然存在优先级高于“26”的系统线程，但这些进程将导致 CPU 
载荷降低。系统线程不在图中显示。

使用“RT_INFO”指令测量 OB1 的运行时间：

案例 2：20 ms - 8 ms - System Threads = <12 ms。发送时钟：约 20 ms。
案例 3：20 ms - 11 ms - System Threads - <9 ms。发送时钟：约 20 ms。
案例 4：20 ms - 15 ms - System Threads - <7 ms。发送时钟：约 22 ms。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

RUNTIME：测量程序运行时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

“测量程序运行时间”指令用于测量整个程序、单个块或命令序列的运行时间。

如果要测量整个程序的运行时间，请在 OB1 中调用指令“测量程序运行时间”。第一次调

用时开始测量运行时间，在第二次调用后输出 RET_VAL 将返回程序的运行时间。测量的运

行时间包括程序执行过程中可能运行的所有 CPU 进程，例如，由较高级别事件或通信引起

的中断。指令“测量程序运行时间”读取 CPU 内部计数器中的内容并将该值写入 IN-OUT 参
数 MEM 中。该指令根据内部计数器的频率计算当前程序运行时间并将其写入输出 RET_VAL 
中。

如果要测量单个块或单个命令序列的运行时间，则需要三个单独的程序段。在程序的单个程

序段中，调用指令“测量程序运行时间”。首次调用该指令即可设置运行时间测量的起始点。

然后在下一个程序段中调用所需的程序块或命令序列。在另一个程序段中，第二次调用“测

量程序运行时间”指令并将相同的存储器分配给 IN-OUT 参数 MEM，与在第一次调用该指令

时所做的一样。第三个程序段中的“测量程序运行时间”指令将读取内部 CPU 计数器，并

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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根据内部计数器中的频率计算该程序块或命令序列的当前运行时间，然后再写入输出 
RET_VAL 中。

测量程序运行时间”指令使用内部高频计数器来计算时间。如果计数器溢出，该指令返回值 
<= 0.0。如果 S7-1200 CPU 的固件版本小于 V4.2，则可能会发生这种情况（每分钟 多一

次）。忽略这些运行时间值。

说明

由于命令序列中的指令序列会在程序的优化编译期间发生变化，因而无法确切地确定命令序

列的运行时间。

参数

下表列出了“测量程序运行时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

MEM InOut LREAL I、Q、M、D、L 指令运行结果仅适用于内

部应用。

RET_VAL Output LREAL I、Q、M、D、L 返回测得的运行时间（单

位为秒）

示例

以下示例说明了该指令基于程序块的运行时间的工作原理：

程序段 1：

程序段 2：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 3：

如果程序段 1 中操作数“TagIn1”的信号状态为“1”，则将执行该指令。通过第一次调用该指令

来设置运行时间测量的起始点，然后将其作为该指令第二次调用的引用缓存到“TagMemory”
操作数中。

在程序段 2 中，调用“Best_before_date”程序块 FB1。
执行了 FB1 程序块后且“TagIn1”操作数的信号状态为“1”时，执行程序段 3 中的该指令。第二

次调用该指令将计算出该程序块的运行时间，然后将结果写入输出 RET_VAL 中。

有关测量程序总循环时间的详细信息示例，请访问西门子工业在线支持网站，条目 ID：
87668055 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/87668055)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

字逻辑运算 (S7-1200, S7-1500)

AND：“与”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“与”运算，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值逐位进行“与”运算，并通过输

出 OUT 查询结果。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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执行该指令时，输入 IN1 值的位 0 与输入 IN2 值的位 0 进行“与”运算。结果存储在输出 OUT 
的位 0 中。对指定值的所有其它位都执行相同的逻辑运算。

在初始状态下，指令框至少包含两个输入（IN1 和 IN2）。可以扩展输入数目。在功能框中

按升序对插入的输入编号。在执行该指令过程中，所有可用输入参数的值进行“与”运算。

结果存储在输出“OUT”中。

仅当逻辑运算中两个位的信号状态都为“1”时，结果位的信号状态才为“1”。如果该逻辑运算

的两个位中有一个位的信号状态为“0”，则对应的结果位将复位。

参数

下表列出了指令“与”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN1 Input 位字符串 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

逻辑运算的第

一个值

IN2 Input 位字符串 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

逻辑运算的第

二个值

INn Input 位字符串 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

可选的输入值

OUT Output 位字符串 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 0101 0101 0101 0101
IN2 Tag_Value2 0000 0000 0000 1111
OUT Tag_Result 0000 0000 0000 0101

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值进行“与”运算。逐位运算得出结果并发送到操作数“Tag_Result”中。使能

输出 ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

OR：“或”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“或”运算，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值逐位进行“或”运算，并通过输

出 OUT 查询结果。

执行该指令时，输入 IN1 值的位 0 与输入 IN2 值的位 0 进行“或”运算。结果存储在输出 OUT 
的位 0 中。对指定变量的所有位都执行相同的逻辑运算。

在初始状态下，指令框至少包含两个输入（IN1 和 IN2）。可以在指令框中扩展输入编号。在

功能框中按升序对插入的输入编号。在执行该指令过程中，所有可用输入参数的值进行“或”

运算。结果存储在输出“OUT”中。

指令
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只要该逻辑运算中的两个位中至少有一个位的信号状态为“1”，结果位的信号状态就为“1”。如

果该逻辑运算的两个位的信号状态均为“0”，则对应的结果位将复位。

参数

下表列出了指令“或”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN1 Input 位字符串 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

逻辑运算的第

一个值

IN2 Input 位字符串 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

逻辑运算的第

二个值

INn Input 位字符串 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

可选的输入值

OUT Output 位字符串 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 0101 0101 0101 0101
IN2 Tag_Value2 0000 0000 0000 1111
OUT Tag_Result 0101 0101 0101 1111

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值进行“或”运算。逐位运算得出结果并发送到操作数“Tag_Result”中。使能

输出 ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

XOR：“异或”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“异或”运算，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值逐位进行“异或”运算，并通

过输出 OUT 查询结果。

执行该指令时，输入 IN1 值的位 0 与输入 IN2 值的位 0 进行“异或”运算。结果存储在输出 
OUT 的位 0 中。对指定值的所有其它位都执行相同的逻辑运算。

在初始状态下，指令框至少包含两个输入（IN1 和 IN2）。可以在指令框中扩展输入编号。在

功能框中按升序对插入的输入编号。在执行该指令过程中，所有可用输入参数的值进行“异

或”运算。结果存储在输出“OUT”中。

当该逻辑运算中的两个位中有一个位的信号状态为“1”时，结果位的信号状态为“1”。如果该

逻辑运算的两个位的信号状态均为“1”或“0”，则对应的结果位将复位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了指令“异或”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN1 Input 位字符串 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

逻辑运算的第

一个值

IN2 Input 位字符串 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

逻辑运算的第

二个值

INn Input 位字符串 I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

可选的输入值

OUT Output 位字符串 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 0101 0101 0101 0101
IN2 Tag_Value2 0000 0000 0000 1111
OUT Tag_Result 0101 0101 0101 1010

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值进行“异或”运算。逐位运算得出结果并发送到操作数“Tag_Result”中。使

能输出 ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

INVERT：求反码 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“求反码”指令对输入 IN 的各个位的信号状态取反。在处理该指令时，输入 IN 的
值与一个十六进制掩码（表示 16 位数的 W#16#FFFF 或表示 32 位数的 DW#16#FFFF FFFF）
进行“异或”运算。这会将各个位的信号状态取反，并且结果存储在输出 OUT 中。

参数

下表列出了“求反码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1092 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 位字符串、整数 I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

输入值

OUT Output 位字符串、整数 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
输入 IN 的值的反

码

可以从指令框的“<???>”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value W#16#000F W#16#7E
OUT TagOut_Value W#16#FFF0 W#16#81

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“求反码”指令。该指令对输入“TagIn_Value”
的各个位的信号状态取反，并将结果写入输出“TagOut_Value”。使能输出 ENO 和输出

“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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DECO：解码 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“解码”指令将由输入值指定的输出值中的某个位置位。

“解码”指令读取输入 IN 的值，并将输出值中位号与读取值对应的那个位置位。输出值中的

其它位以零填充。如果输入 IN 的值大于 31，则执行模 32 指令。

参数

下表列出了“解码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input UINT I、Q、M、

D、L、P 或常

量

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

输出值中待置

位位的位置。

OUT Output 位字符串 I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
输出值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令从“TagIn_Value”操作数的值中

读取位号“3”，并将第三个位设置为“TagOut_Value”操作数的值。

如果指令执行过程中未发生错误，则输出 ENO 的信号状态为“1”，并置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

ENCO：编码 (S7-1200, S7-1500)

描述

可以使用“编码”指令读取输入值中 低位的位号，并将其输出到输出 OUT 中。

“编码”指令选择输入 IN 值的 低有效位，并将该位号写入到输出 OUT 的变量中。如果输

入 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000，则在输出 OUT 中输出值“0”。

参数

下表列出了“编码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 描述

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常数

I、Q、M、

D、L、T、C 
或常数

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 描述

S7-1200 S7-1500
IN Input 位字符串 I、Q、M、

D、L、P 或常

数

I、Q、M、

D、L、P 或常

数

输入值

OUT Output INT I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
输出值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令选择输入“TagIn_Value”中的位

位置“3”作为 低有效位，并将值“3”写入输出“TagOut_Value”的变量中。

如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SEL： 选择 (S7-1200, S7-1500)

说明

“选择”指令根据开关（输入 G）的信号状态，选择输入 IN0 或 IN1 中的一个，并将其内容

移动到输出 OUT。如果输入 G 的信号状态为“0”，则移动输入 IN0 的值。如果输入 G 的信号

状态为“1”，则将输入 IN1 的值移动到输出 OUT 中。

仅当使能输入 EN 的信号状态为“1”且所有参数中的变量为同一数据类型时，才执行该指令。

参数

下表列出了“选择”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

G Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

开关

IN0 Input 位字符

串、整

数、浮点

数、定时

器、

TOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

位字符

串、整

数、浮点

数、定时

器、

TOD、
LTOD、
DATE、
TDT、
CHAR、
WCHAR

I、Q、

M、D、
L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

第一个输入值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN1 Input 位字符

串、整

数、浮点

数、定时

器、

TOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

位字符

串、整

数、浮点

数、定时

器、

TOD、
LTOD、
DATE、
TDT、
CHAR、
WCHAR

I、Q、

M、D、
L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

第二个输入值

OUT Output 位字符

串、整

数、浮点

数、定时

器、

TOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

位字符

串、整

数、浮点

数、定时

器、

TOD、
LTOD、
DATE、
TDT、
CHAR、
WCHAR

I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、M、

D、L、P
结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

G TagIn_G 0 1
IN0 TagIn_Value0 W#16#0000 W#16#4C
IN1 TagIn_Value1 W#16#FFFF W#16#5E
OUT TagOut_Value W#16#0000 W#16#5E

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。根据输入“TagIn_G”的信号状态，选择

输入“TagIn_Value0”或“TagIn_Value1”的值，并复制到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执

行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

MUX：多路复用 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“多路复用”将选定输入的内容复制到输出 OUT。在初始状态下，指令框至

少包含两个输入（IN0 和 IN1）。可以扩展指令框中可选输入的编号。 多可声明 32 个输入。

输入会在该框中自动编号。编号从 IN0 开始，每次新增输入后将连续递增。使用参数 K 定义

其内容要复制到输出 OUT 中的输入。如果参数 K 的值大于可用输入数，参数 ELSE 的内容复

制到输出 OUT，且使能输出 ENO 的信号状态分配为“0”。 
仅当所有输入和输出 OUT 中变量的数据类型都相同时，才能执行“多路复用”指令。参数 K 
有所例外，因为只能为其指定整数。

如果满足下列条件之一，将复位使能输出 ENO：

• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 K 的输入超出了可用输入。此响应不受是否使用输入 ELSE 的影响。输出 OUT 中的

值保持不变。

• 执行该指令期间出错。

指令
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参数

下表列出了“多路复用”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

K Input 整数 整数 I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

指定要复制

哪个输入的

数据。

• 如果 K = 
0，则参

数 IN0
• 如果 K = 

1，则参

数 
IN1，依

此类推

IN0 Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

第一个输入

值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN1 Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

第二个输入

值

INn Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

可选的输入

值

ELSE Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

指定 K > n 
时要复制的

值

OUT Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
要将值复制

到的输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

K Tag_Number 1
IN0 Tag_ValueI_0 DW#16#00000000
IN1 Tag_Value_1 DW#16#003E4A7D
ELSE Tag_Value_2 DW#16#FFFF0000
OUT Tag_Result DW#16#003E4A7D

如果操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”，则执行该指令。根据操作数“Tag_Number”的值，

复制输入“Tag_Value_1”的值，并将其分配给输出“Tag_Result”的操作数。如果指令执行过程

中未发生错误，则置位输出“ENO”和“Tag_Output”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DEMUX：多路分用 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“多路分用”将输入 IN 的内容复制到选定的输出。在初始状态下，指令框至

少包含两个输出（OUT0 和 OUT1）。可以在指令框中扩展选定输出的编号。在此框中自动

对输出编号。编号从 OUT0 开始，对于每个新输出，此编号连续递增。使用参数 K 定义要将

输入 IN 的内容复制到的输出。其它输出则保持不变。如果参数 K 的值大于可用的输出数目，

则将输入 IN 的内容复制到参数 ELSE 中，并将使能输出 ENO 的信号状态指定为“0”。
只有当所有输入 IN 与所有输出具有相同数据类型时，才能执行指令“多路分用”。参数 K 有
所例外，因为只能为其指定整数。

如果满足下列条件之一，将复位使能输出 ENO：

• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 K 的值大于可用输出数。

• 执行该指令期间出错。

参数

下表列出了指令“多路分用”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、

M、D、L
使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
K Input 整数 整数 I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

指定要将输入值 
(IN) 复制到的输

出。

• 如果 K = 0，
则复制参数 
OUT0

• 如果 K = 1，
则复制参数 
OUT1，依此

类推

IN Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

输入值

OUT0 Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、

M、D、
L、P

第一个输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
OUT1 Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、

M、D、
L、P

第二个输出

OUTn Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、

M、D、
L、P

可选输出

ELSE Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、

M、D、
L、P

要将输入值（K 
> n 中的 IN）复

制到的输出。

可以从指令框的“<???>”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关可用数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

表格 4-1 执行程序段之前“多路分用”指令的输入值

参数 操作数 值

K Tag_Number 1 4
IN Tag_Value DW#16#FFFFFFFF DW#16#003E4A7D

表格 4-2 执行程序段之后“多路分用”指令的输出值

参数 操作数 值

OUT0 Tag_Output_0 不变 不变

OUT1 Tag_Output_1 DW#16#FFFFFFFF 不变

ELSE Tag_Output_2 不变 DW#16#003E4A7D

如果输入“Tag_Input”的信号状态为“1”，则将执行“多路分用”指令。根据操作数

“Tag_Number”的值，将输入“IN”的值复制到对应的输出。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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移位和循环 (S7-1200, S7-1500)

SHR：右移 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“右移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向右移位，并在输出 OUT 中查询结果。

输入 N 用于指定应将指定值移位的位数。

当输入 N 的值为“0”时，则输入 IN 的值将按原样复制到输出 OUT 中的操作数中。

如果输入 N 的值大于可用位数，则输入 IN 中的操作数值将向右移动可用位数个位。

无符号值移位时，用零填充操作数左侧区域中空出的位。如果指定值有符号，则用符号位的

信号状态填充空出的位。

下图说明了如何将整数数据类型操作数的内容向右移动 4 位：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“右移”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 位字符

串、整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常

量

要移位的值

N Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常

量

将对值进行

移位的位

数。

OUT Output 位字符

串、整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 3
OUT TagOut_Value 0000 0111 1111 0101

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将“TagIn_Value”操作数的内容将向右

移动 3 位。并将结果输出到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 
的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SHL：左移 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“左移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向左移位，并在输出 OUT 中查询结果。

输入 N 用于指定应将指定值移位的位数。

当输入 N 的值为“0”时，则输入 IN 的值将按原样复制到输出 OUT 中的操作数中。

如果输入 N 的值大于可用位数，则输入 IN 中的操作数值将向左移动可用位数个位。

用零填充操作数右侧部分因移位空出的位。

下图说明了如何将 WORD 数据类型操作数的内容向左移动 6 位：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“左移”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 位字符

串、整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常

量

要移位的

值。

N Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常

量

将对值进行

移位的位

数。

OUT Output 位字符

串、整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 4
OUT TagOut_Value 1111 1010 1111 0000

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将“TagIn_Value”操作数的内容将向左

移动 4 位。并将结果输出到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 
的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

ROR：循环右移 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“循环右移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向右循环移位，并在输出 OUT 中
查询结果。输入 N 用于指定应将指定值循环移位的位数。用右侧挤出的位填充左侧因循环

移位空出的位。

当输入 N 的值为“0”时，则输入 IN 的值将按原样复制到输出 OUT 中的操作数中。

当参数 N 的值大于可用位数时，输入 IN 中的操作数值将循环移动指定位数个位。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向右循环移动 3 位：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1111



参数

下表列出了指令“循环右移”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 位字符

串、整数

位字符

串、整数

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常

量

要循环移位

的值

N Input USINT、
UINT,、
UDINT

USINT、
UINT,、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常

量

将值循环移

动的位数

OUT Output 位字符

串、整数

位字符

串、整数

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0000 1111 1001 0101
N Tag_Number 5
OUT TagOut_Value 1010 1000 0111 1100

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。“TagIn_Value”操作数的内容将向右循

环移动 5 位。并将结果输出到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 
ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

ROL：循环左移 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“循环左移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向左循环移位，并在输出 OUT 中
查询结果。输入 N 用于指定应将指定值循环移位的位数。用左侧挤出的位填充右侧因循环

移位空出的位。

当输入 N 的值为“0”时，则输入 IN 的值将复制到输出 OUT 中的操作数中。

当参数 N 的值大于可用位数时，输入 IN 中的操作数值将循环移动指定位数个位。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向左循环移动 3 位：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1113



参数

下表列出了指令“循环左移”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 位字符

串、整数

位字符

串、整数

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常

量

要循环移位

的值。

N Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L 或常

量

将对值进行

循环移位的

位数。

OUT Output 位字符

串、整数

位字符

串、整数

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1010 1000 1111 0110
N Tag_Number 5
OUT TagOut_Value 0001 1110 1101 0101

如果“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。“TagIn_Value”操作数的内容将向左循环移动 5 
位。并将结果输出到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信

号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

传统 (S7-1500)

DRUM：执行顺控程序 (S7-1500)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，将相应步的 OUT_VAL 参数的已设定值分配给已设定的输

出位（OUT1 到 OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。因此，当指令仍处于某特定步时，该步

必须满足参数 S_MASK 中设定的使能掩码条件。如果该步的事件为真且为当前步设定的时间

已用完，或者参数 JOG 的值从“0”变为“1”，则该指令进入下一步。如果参数 RESET 的信号状

态变为“1”，将复位该指令。当前步因此等同于预设步 (DSP)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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每步所耗用的时间由预设时基 (DTBP) 与每步预设计数值 (S_PRESET) 的乘积确定。启动新步

时，会将此计算值加载到参数 DCC 中，该参数包含当前步的剩余时间。例如，参数 DTBP 的
值为 2，且第一个步的预设值为“100”(100 ms)，则参数 DCC 的值为“200”(200 ms)。
可使用定时器值和/或事件对步进行编程。具有一个事件位且定时器值为“0”的步，在该事件

位的信号状态为“1”时立即进入下一步。仅用定时器值编程的步将立即开始计时。具有事件

位且定时器值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。信号状态为“1”时，初

始化事件位。

当顺控程序位于 后一个编程步 (LST_STEP) 且该步的时间用完时，会将参数 Q 的信号状态

置位为“1”；否则复位为“0”。置位参数 Q 时，该指令将停留在该步，直至该参数复位。

在可组态掩码 (S_MASK) 中，可以选择输出字 (OUT_WORD) 中的各个位并通过输出值 (OUT1) 
置位或复位输出位（OUT16 到 OUT_VAL）。当可组态掩码的某个位的信号状态为“1”时，

OUT_VAL 的值将置位/复位相应位。如果可组态掩码的某个位的信号状态为“0”，相应位则保

持不变。在信号状态为“1”时，将初始化所有 16 个步中可组态掩码的所有位。

参数 OUT1 的输出位对应输出字 (OUT_WORD) 的 低有效位。参数 OUT16 的输出位对应输

出字 (OUT_WORD) 的 高有效位。

参数

下表列出了“执行顺控程序”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

信号状态“1”表示复位状

态。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

当信号状态从“0”变为“1”
时，该指令将进入下一步。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

信号状态“1”允许顺控程序

按照事件和时间条件提前

执行。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常量

大步数（例如：

LST_STEP = 16#08；可能

的 大步数为 8 步。）

EVENT(i),
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

事件位 (i)；
初始信号状态为“1”。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT(j),
1 ≤ j ≤ 16

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序写入输出值的目

标字地址。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

参数 JOG 的历史位

EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常量

顺控程序的预设步

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常量

顺控程序的当前步

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

顺控程序的当前数值

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

顺控程序的预设时基

PrevTime Static TIME I、Q、M、D、L 
或常量

上一次的系统时间

S_PRESET Static ARRAY[1..16] of 
WORD

I、Q、M、D、L 
或常量

每个步 [1 到 16] 的预设计

数器值，其中 1 个时钟脉

冲 = 1 ms。
OUT_VAL Static ARRAY[1..16, 

0..15] of BOOL
I、Q、M、D、L 
或常量

每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的输出值。

S_MASK Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 
或常量

每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的可组态掩码。初始信号

状态为“1”。

指令
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*

说明

W#16#00
00

无错误

W#16#00
0B

参数 LST_STEP 的值小于 1 或大于 16。

W#16#00
0C

参数 DSC 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

W#16#00
0D

参数 DSP 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT1 的值，设置

输出位（OUT16 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表通过具体的值对该指令的工作原理进行了说明。

指令
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执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_DrumEN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE

指令
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE

指令
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参数 地址 值

S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 TRUE

指令
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参数 操作数 地址 值

OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 FALSE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 FALSE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 FALSE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

该指令执行后，其背景数据块“DRUM_DB”中的以下值会发生变化：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE

指令
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参数 地址 值

DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

DCAT：离散控制定时器报警 (S7-1500)

说明

可以使用“离散控制定时器报警”(Discrete control-timer alarm)，在参数 CMD 发出打开或关

闭命令时开始计时。计时过程一直持续到超出了预设时间 (PT) 或收到此信息为止：即在规

定时间内已打开或关闭（O_FB 或 C_FB）设备。如果在收到有关设备打开或关闭的信息之前

就超出了预设时间，将激活相应的报警。如果命令输入的信号状态在到达预设时间前发生变

化，则重新计时。

“离散控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应如下：

• 参数 CMD 的信号状态从“0”变为“1”时，对参数 Q、CMD_HIS、ET（仅当 ET < PT 时）、OA 
和 CA 的信号状态有如下影响：

– 参数 Q 和 CMD_HIS 置“1”。
– 参数 ET、OA 和 CA 复位为“0”。

• 参数 CMD 的信号状态从“1”变为“0”时，参数 Q、ET（仅当 ET < PT 时）、OA、CA 和 
CMD_HIS 将复位为“0”。

• 如果参数 CMD 和 CMD_HIS 的信号状态均为“1”，且参数 O_FB 置位为“0”，则将上次执行

该指令以来的时间差 (ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则

将参数 OA 的信号状态置“1”。如果参数 ET 的值不大于参数 PT 的值，则将参数 OA 的信

号状态复位为“0”。将参数 CMD_HIS 的值重置为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态置位为“1”且参数 C_FB 的值为“0”，则将参

数 OA 的信号状态设置为“0”。ET 参数的值被设置为 PT 参数的值。如果参数 O_FB 的信号

状态变为“0”，则在下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值被设置为 CMD 参数的值。

指令
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• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 C_FB 的信号状态为“0”，则将上次执行该指令以来的时间差 
(ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则将参数 CA 的信号状态

复位为“1”。如果不大于参数 PT 的值，则参数 CA 的信号状态为“0”。CMD_HIS 参数的值

被设置为 CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态为“0”且参数 C_FB 设置为“1”，则将参数 CA 
设置为“0”。ET 参数的值被设置为 PT 参数的值。如果参数 C_FB 的信号状态变为“0”，则

在下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值被设置为 CMD 参数的值。

• 如果参数 O_FB 和 C_FB 的信号状态均为“1”，则将两个报警输出的信号状态都置位为“1”。
“离散控制定时器报警”(Discrete control-timer alarm) 指令不提供错误信息。

参数

下表列出了“离散控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、
L

使能输出

CMD Input BOOL I、Q、M、D、
L 或常量

信号状态“0”表
示“关

闭”(close) 命
令。

信号状态“1”表
示“打

开”(open) 命
令。

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、
L 或常量

打开时的反馈

输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、
L 或常量

关闭时的反馈

输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L

显示参数 CMD 
的状态

OA Output BOOL I、Q、M、D、
L

打开时的报警

输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CA Output BOOL I、Q、M、D、
L

关闭时的报警

输出

ET Static DINT D、L 或常量 当前已用时

间，其中 1 次
计数 = 1 ms。

PT Static DINT D、L 或常量 预设的定时器

值，其中 1 个
时钟脉冲 = 1 
ms。

PREV_TIME Static DWORD D、L 或常量 上一次的系统

时间

CMD_HIS Static BOOL D、L 或常量 CMD 历史位

示例

在以下示例中，参数 CMD 从“0”变为“1”。执行该指令后，参数 Q 将置位为“1”，而两个报警

输出 OA 和 CA 的信号状态为“0”。背景数据块的参数 CMD_HIS 的信号状态将置“1”，同时将

参数 ET 复位为“0”。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表通过具体的值对该指令的工作原理进行了说明。

执行前

指令
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在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

CMD Tag_Input_CMD TRUE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#12
PT DBD8 L#222
CMD_HIS DBX16.0 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q TRUE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
CMD_HIS DBX16.0 TRUE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令
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MCAT：电机控制定时器报警 (S7-1500)

说明

“电机控制定时器报警”(Motor control-timer alarm) 指令用于从开启一个命令输入（打开或

关闭）时开始计时。计时过程一直持续到超出了预设时间，或相关反馈输入提示设备已在规

定时间内执行了要求的操作为止。如果在收到反馈前就超出了预设时间，则触发相应的报警。

“电机控制定时器报警”指令不返回错误信息。

参数

下表列出了“电机控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储空间 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

O_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

“打开”命令输入

C_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

“关闭”命令输入

S_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

“停止”命令输入

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

关闭时的反馈输入

OO Output BOOL I、Q、M、D、L “打开”输出

CO Output BOOL I、Q、M、D、L “关闭”输出

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示错误状

态。

ET Static DINT D、L 或常量 当前已用时间，其中 1 次
计数 = 1 ms

指令
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参数 声明 数据类型 存储空间 说明

PT Static DINT D、L 或常量 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD D、L 或常量 上一次的系统时间

O_HIS Static BOOL D、L 或常量 “打开”历史位

C_HIS Static BOOL D、L 或常量 “关闭”历史位

执行“电机控制定时器报警”指令

下表列出了“电机控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应：

输入参数 输出参数

ET O_H
IS

C_H
IS

O_C
MD

C_C
MD

S_C
MD

O_F
B

C_F
B

OO CO OA CA ET O_H
IS

C_H
IS

Q 状态

X 1 1 X X X X X 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X X 1 1 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X 1 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X X X 1 1 X X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X 0 X 1 0 0 X X 1 0 0 0 0 1 0 1 开始打开

<PT 1 0 X 0 0 0 X 1 0 0 0 INC 1 0 1 打开

X 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 0 PT 1 0 1 已打开

>=P
T

1 0 X 0 0 0 X 0 0 1 0 PT 1 0 0 打开的报

警

X X 0 0 1 0 X X 0 1 0 0 0 0 1 1 开始关闭

<PT 0 1 0 X 0 X 0 0 1 0 0 INC 0 1 1 关闭

X 0 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 PT 0 1 1 已关闭

>=P
T

0 1 0 X 0 X 0 0 0 0 1 PT 0 1 0 关闭的报

警

X 0 0 0 0 0 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 已停止

符号说明：

INC 将上次处理 FB 以来的时间差 (ms) 加到 ET 中
PT 将 PT 的值设置为与 ET 的相同

X 无法使用

<PT ET < PT

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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输入参数 输出参数

>=PT ET >= PT
如果输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态均为“1”，则立即将这两个输入参数的信号状态置位为“0”。此时，将

使用上述表格 (X) 中的 后一行。由于无需再确定输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态是否都为 1，因此将

通过以下方式设置输出参数： 
OO = FALSE
CO = FALSE
OA = FALSE
CA = FALSE
ET = PT
Q = TRUE

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表通过具体的值对该指令的工作原理进行了说明。

执行前

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

O_CMD Tag_Input_O_CMD TRUE
C_CMD Tag_Input_C_CMD FALSE
S_CMD Tag_Input_S_CMD FALSE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
OO Tag_OutputOpen FALSE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#2
PT DBD8 L#22
O_HIS DBX16.0 TRUE
C_HIS DBX16.1 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen TRUE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q TRUE

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
O_HIS DBX16.0 TRUE
CMD_HIS DBX16.1 FALSE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

IMC：比较输入位与掩码位 (S7-1500)

说明

可以使用“比较输入位与掩码位”(Compare input bits with the bits of a mask) 指令，将 多 
16 个设定的输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号状态与相应的掩码位进行比较。可编程

多达 16 个带掩码的步。将参数 IN_BIT0 的值与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代
表步号。在参数 CMP_STEP 中指定用于比较的掩码步号。所有编程值均以相同方式进行比较。

未编程输入位或未编程掩码位的默认信号状态为 FALSE。
如果在比较期间找到匹配值，参数 OUT 的信号状态置为“1”。否则将参数 OUT 置为“0”。
如果参数 CMP_STEP 的值大于 15，则不执行该指令。并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

参数

下表列出了“比较输入位与掩码位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 0 与掩码位 0。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 1 与掩码位 1。

IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 2 与掩码位 2。

IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 3 与掩码位 3。

IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 4 与掩码位 4。

IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 5 与掩码位 5。

IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 6 与掩码位 6。

IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 7 与掩码位 7。

IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 8 与掩码位 8。

IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 9 与掩码位 9。

IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 10 与掩码位 
10。

IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 11 与掩码位 
11。

IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 12 与掩码位 
12。

IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 13 与掩码位 
13。

IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 14 与掩码位 
14。

IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 15 与掩码位 
15。

CMP_STEP Input BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常量

用于比较的掩码步号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

CMP_VAL Static ARRAY OF WORD I、Q、M、D、L 
或常量

比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码

的位号。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000A 参数 CMP_STEP 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SMC：比较扫描矩阵 (S7-1500)

说明

“比较扫描矩阵”(Compare scan matrix) 指令可将 多 16 个设定的输入位（IN_BIT0 到 
IN_BIT15）的信号状态与各步比较掩码的相应位进行比较。处理从步 1 开始并继续，直到

后一个编程步 (LAST) 或直到找到匹配值。将参数 IN_BIT0 的输入位将与掩码 CMP_VAL[x,0] 
的值相比较，其中“x”代表步号。所有编程值均以相同方式进行比较。如果找到匹配值，则将

参数 OUT 的信号状态置为“1”，并将匹配掩码的步号写入参数 OUT_STEP。未编程输入位或

未编程掩码位的默认信号状态为 FALSE。如果多个步具有匹配掩码，则参数 OUT_STEP 仅指

示找到的第一个步。如果没有找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态置为“0”。在这种情况

下，参数 OUT_STEP 的值比参数 LAST 的值大“1”。

参数

下表列出了“比较扫描矩阵”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 0 与掩码位 0。

IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 1 与掩码位 1。

IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 2 与掩码位 2。

IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 3 与掩码位 3。

IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 4 与掩码位 4。

IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 5 与掩码位 5。

IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 6 与掩码位 6。

IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 7 与掩码位 7。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 8 与掩码位 8。

IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 9 与掩码位 9。

IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 10 与掩码位 
10。

IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 11 与掩码位 
11。

IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 12 与掩码位 
12。

IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 13 与掩码位 
13。

IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 14 与掩码位 
14。

IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 15 与掩码位 
15。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。 
ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、

L、P
错误信息 

OUT_STEP Output BYTE I、Q、M、D、
L、P

包含具有匹配掩码的步

号，如果未找到相匹配的

掩码，则是比参数 LAST 
的值大“1”的步号。

LAST Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常量

指定为获得匹配掩码而将

扫描的 后一步的步号。

CMP_VAL Static ARRAY OF WORD I、Q、M、D、L 
或常量

比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码

的位号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000E 参数 LAST 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

LEAD_LAG：提前和滞后算法  (S7-1500)

说明

可以使用“提前和滞后算法”(Lead and lag algorithm) 指令，通过模拟量变量处理信号。GAIN 
参数的增益值必须大于零。使用以下等式计算“提前和滞后算法”指令的结果：

仅当在固定的程序周期中运行指令“提前和滞后算法”时，才生成正确的结果。参数 
LD_TIME、LG_TIME 和 SAMPLE_T 中必须指定相同的运算单元。计算 LG_TIME > 4 + 
SAMPLE_T 时，该指令与以下函数类似：

OUT = GAIN * ((1 + LD_TIME * s) / (1 + LG_TIME * s)) * IN
当参数 GAIN 的值小于或等于零时，将不进行计算，并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

“提前和滞后算法”指令可与回路一起用作动态前馈控制中的补偿器。该指令由两项操作组成。

“提前”操作将输出 OUT 的相位进行移位，使得输出提前于输入。相反，“滞后”操作对输

出进行移位，使得输出滞后于输入。由于“滞后”操作相当于积分，因此可用作噪声抑制器

或低通滤波器。“提前”操作相当于微分，因此可用作高通滤波器。同时使用两个指令（“提

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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前”和“滞后”），将导致在较低频率时输出的相位滞后于输入，而在较高频率时输出的相

位提前于输入。这意味着“提前和滞后算法”指令可用作带通滤波器。

参数

下表列出了“提前和滞后算法”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

待处理的当前采样时间

（周期）输入值。

SAMPLE_T Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

采样时间

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

LD_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

提前时间的单位与采样时

间的相同。

LG_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

滞后时间的时间单位与与

采样时间的相同

GAIN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

%/% 的增益（稳态下输出

变化与输入变化的比率）。

PREV_IN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

上一次输入

PREV_OUT Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

上一次输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0009 参数 GAIN 的值小于或等于 0。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表通过具体的值对该指令的工作原理进行了说明。 
执行前

在本例中，输入参数使用以下值：

参数 操作数 值

IN Tag_Input 2.0
SAMPLE_T Tag_InputSampleTime 10

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAG_DB”中：

参数 地址 值

LD_TIME DBD12 2.0
LG_TIME DBD16 2.0
GAIN DBD20 1.0
PREV_IN DBD24 6.0
PREV_OUT DBD28 6.0

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output_Result 2.0

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAD_DB”中：

参数 操作数 值

PREV_IN DBD24 2.0
PREV_OUT DBD28 2.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SEG：创建 7 段显示的位模式 (S7-1500)

说明

“创建 7 段显示的位模式”指令用于将所指定源字 (IN) 的四个十六进制数都转换为 7 段显示

的等价位模式。指令的结果在参数 OUT 中以双字形式输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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十六进制数字和 7 段（a、b、c、d、e、f、g）分配存在以下关系：

输入数字

（二进制）

段分配

‑ g f e d c b a
显示

（十六进制）

7 段显示

0000 00111111 0
0001 00000110 1
0010 01011011 2
0011 01001111 3
0100 01100110 4
0101 01101101 5
0110 01111101 6
0111 00000111 7
1000 01111111 8
1001 01100111 9
1010 01110111 A
1011 01111100 B
1100 00111001 C
1101 01011110 D
1110 01111001 E
1111 01110001 F

参数

下表列出了“创建 7 段显示的位模式”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

以四个十六进制数字表示

的源字

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

7 段显示的位模式

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值

十六进制 二进制

IN Tag_Input W#16#1234 0001 0010 0011 0100
OUT Tag_Output DW#16065B4F66 00000110 01011011 

01001111 01100110
显示：1234

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

BCDCPL：求十进制补码 (S7-1500)

说明

可以使用“求十进制补码”指令，计算参数 IN 中所指定 7 位 BCD 数的十进制补码。该指令

使用以下数学公式进行计算：

10000000（BCD 编码）

– 7 位 BCD 值
----------------------------------------
十进制补码（BCD 编码）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“求十进制补码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

7 位 BCD 数

ERR_CODE Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#01234567
ERR_CODE Tag_Output DW#16#08765433
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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BITSUM：统计置位位数量 (S7-1500)

说明

可以使用“统计置位位数量”指令统计信号状态被置位为“1”的操作数的位数。在参数 IN 中
指定要统计其位数的操作数。指令的结果在参数 RET_VAL 中输出。

参数

下表列出了“统计置位位数量”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

要统计其置位位数量的操

作数。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

要置位的位数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#12345678
RET_VAL Tag_Output W#16#000D（13 位）

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

4.1.3.2 LAD (S7-1200, S7-1500)

位逻辑运算 (S7-1200, S7-1500)

---|   |---：常开触点 (S7-1200, S7-1500)

说明

常开触点的激活取决于相关操作数的信号状态。当操作数的信号状态为“1”时，常开触点将

关闭，同时输出的信号状态置位为输入的信号状态。

当操作数的信号状态为“0”时，不会激活常开触点，同时该指令输出的信号状态复位为“0”。
两个或多个常开触点串联时，将逐位进行“与”运算。串联时，所有触点都闭合后才产生信

号流。

常开触点并联时，将逐位进行“或”运算。并联时，有一个触点闭合就会产生信号流。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数> Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

要查询其信号状

态的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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请使用以下内容为此创建全局数据块：

块名称：SLI_gDB_NOContact
名称 数据类型

start1 BOOL
start2 BOOL
start3 BOOL
startOut BOOL

编写以下程序代码：

当满足以下任一条件时，将置位操作数 "SLI_gDB_NOContact".startOut：
• 操作数 "SLI_gDB_NOContact".start1 和 "SLI_gDB_NOContact".start2 的信号状态为“1”。
• 操作数 "SLI_gDB_NOContact".start3 的信号状态为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---| / |---: 常闭触点 (S7-1200, S7-1500)

说明

常闭触点的激活取决于相关操作数的信号状态。当操作数的信号状态为“1”时，常闭触点将

打开，同时该指令输出的信号状态复位为“0”。
当操作数的信号状态为“0”时，不会启用常闭触点，同时将该输入的信号状态传输到输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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两个或多个常闭触点串联时，将逐位进行“与”运算。串联时，所有触点都闭合后才产生信

号流。

常闭触点并联时，将进行“或”运算。并联时，有一个触点闭合就会产生信号流。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类

型

存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、L 或

常量

I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

要查询其信号

状态的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件之一时，将置位“TagOut”操作数：

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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--|NOT|--： 取反 RLO (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“取反 RLO”指令，可对逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行取反。如果该指令输入的

信号状态为“1”，则指令输出的信号状态为“0”。如果该指令输入的信号状态为“0”，则输出的

信号状态为“1”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当满足以下任一条件时，可对操作数“TagOut”进行复位。

• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_2”和“TagIn_3”的信号状态为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---(   )---: 线圈 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“赋值”指令来置位指定操作数的位。如果线圈输入的逻辑运算结果 (RLO) 的信号

状态为“1”，则将指定操作数的信号状态置位为“1”。如果线圈输入的信号状态为“0”，则指定

操作数的位将复位为“0”。
该指令不会影响 RLO。线圈输入的 RLO 将直接发送到输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“赋值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 要赋值给 RLO 的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件之一时，将置位“TagOut_1”操作数：

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。
满足以下条件之一时，将置位“TagOut_2”操作数：

• 操作数“TagIn_1”、“TagIn_2”和“TagIn_4”的信号状态为“1”。
• “TagIn_3”操作数的信号状态为“0”且“TagIn_4”操作数的信号状态为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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--( / )--：赋值取反 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“赋值取反”指令，可将逻辑运算的结果 (RLO) 进行取反，然后将其赋值给指定操作数。

线圈输入的 RLO 为“1”时，复位操作数。线圈输入的 RLO 为“0”时，操作数的信号状态置位为

“1”。

参数

下表列出了“赋值取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 要赋值给 RLO 的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当满足以下任一条件时，可对操作数“TagOut_1”进行复位。

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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---( R )---：复位输出 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“复位输出”指令将指定操作数的信号状态复位为“0”。
仅当线圈输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行该指令。如果信号流通过线圈（RLO =
“1”），则指定的操作数复位为“0”。如果线圈输入的 RLO 为“0”（没有信号流过线圈），则指

定操作数的信号状态将保持不变。

参数

下表列出了“复位输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数> Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L、T、C
RLO 为“1”时复位

的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当满足以下任一条件时，可对操作数“TagOut”进行复位。

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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---( S )---: 置位输出 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“置位输出”指令，可将指定操作数的信号状态置位为“1”。
仅当线圈输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行该指令。如果信号流通过线圈（RLO =
“1”），则指定的操作数置位为“1”。如果线圈输入的 RLO 为“0”（没有信号流过线圈），则指

定操作数的信号状态将保持不变。

参数

下表列出了“置位输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L RLO 为“1”时置位的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件之一时，将置位“TagOut”操作数：

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SET_BF：置位位域 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“置位位域”(Set bit field) 指令，可对从某个特定地址开始的多个位进行置位。

可使用值 <操作数 1> 指定要置位的位数。要置位位域的首位地址由 <操作数 2> 指定。<操
作数 1> 的值不能大于选定字节中的位数。如果该值大于选定字节中的位数，则将不执行该

条指令且显示错误消息“超出索引 <操作数 1> 的范围”(Range violation for index 
<Operand1>)。在通过另一条指令显式复位这些位之前，它们会保持置位。

在该指令下方的操作数占位符中，指定 <操作数 1>。在该指令上方的操作数占位符中，指定 <
操作数 2>。
仅在线圈输入端的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行该指令。如果线圈输入端的 RLO 为
“0”，则不会执行该指令。

类型为 PLC 数据类型、STRUCT 或 ARRAY 的位域

具有 PLC 数据类型、STRUCT 或 ARRAY 结构时，结构中所包含的位数即为可复位的 大位数：

• 例如，如果在 <操作数 1> 中指定值“20”而结构中仅包含 10 位，则仅置位这 10 个位。

• 例如，如果在 <操作数 1> 中指定值“5”而结构中包含 10 位，则仅置位 5 个位。

参数

下表列出了“置位位域”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input UINT 常数 要置位的位数

<操作数 2> Output BOOL I、Q、M
DB 或 IDB，
BOOL 类型的 
ARRAY [..] 中的

元素

指向要置位的第一个位的

指针。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则将置位从操作数 
"MyDB".MyBoolArray[4] 的地址开始的 5 个位。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

RESET_BF：复位位域 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“复位位域”(Reset bit field) 指令复位从某个特定地址开始的多个位。

可以使用 <操作数 1> 的值来指定要复位的位数。要复位的第一个位的地址由 <操作数 2> 定
义。<操作数 1> 的值不能大于选定字节中的位数。如果该值大于选定字节的位数，则将不

执行该条指令且显示错误消息“超出索引 <操作数 1> 的范围”(Range violation for index 
<Operand1>)。在通过另一条指令显式复位这些位之前，它们会保持置位。

在该指令下方的操作数占位符中，指定 <操作数 1>。在该指令上方的操作数占位符中，指定 <
操作数 2>。
仅当线圈输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行该指令。如果线圈输入的 RLO 为“0”，则

不会执行该指令。

类型为 PLC 数据类型、STRUCT 或 ARRAY 的位域

具有 PLC 数据类型、STRUCT 或 ARRAY 结构时，结构中所包含的位数即为可置位的 大位数：

• 例如，如果在 <操作数 1> 中指定值“20”而结构中仅包含 10 位，则仅复位这 10 个位。

• 例如，如果在 <操作数 1> 中指定值“5”而结构中包含 10 位，则仅复位 5 个位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“复位位域”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input UINT 常数 要复位的位数目

<操作数 2> Output BOOL I、Q、M
DB 或 IDB、
ARRAY[..] of 
BOOL 的元素

指向待复位的第一个位的

指针。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则将复位从操作数“MyDB”的地址开始的 
5 个位。MyBoolArray[4]
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SR：置位/复位触发器 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“置位复位触发器”指令，根据输入 S 和 R1 的信号状态，置位或复位指定操作数

的位。如果输入 S 的信号状态为“1”且输入 R1 的信号状态为“0”，则将指定的操作数置位为

“1”。如果输入 S 的信号状态为“0”且输入 R1 的信号状态为“1”，则将指定的操作数复位为“0”。
输入 R1 的优先级高于输入 S。输入 S 和 R1 的信号状态都为“1”时，指定操作数的信号状态

将复位为“0”。
如果两个输入 S 和 R1 的信号状态都为“0”，则不会执行该指令。因此操作数的信号状态保持

不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作数的当前信号状态被传送到输出 Q，并可在此进行查询。

参数

下表列出了“置位复位触发器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
S Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、

M、D、L 
或常量

使能置位

R1 Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

I、Q、

M、D、
L、T、C 或
常量

使能复位

<操作数> InOut BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、

M、D、L
待置位或复位的操

作数。

Q Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、

M、D、L
操作数的信号状态

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位操作数“TagSR”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“0”。
满足下列条件之一时，将复位操作数“TagSR”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，且操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

RS：复位/置位触发器 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“复位置位触发器”指令，根据输入 R 和 S1 的信号状态，复位或置位指定操作数

的位。如果输入 R 的信号状态为“1”，且输入 S1 的信号状态为“0”，则指定的操作数将复位为

“0”。如果输入 R 的信号状态为“0”且输入 S1 的信号状态为“1”，则将指定的操作数置位为“1”。
输入 S1 的优先级高于输入 R。当输入 R 和 S1 的信号状态均为“1”时，将指定操作数的信号

状态置位为“1”。
如果两个输入 R 和 S1 的信号状态都为“0”，则不会执行该指令。因此操作数的信号状态保持

不变。

操作数的当前信号状态被传送到输出 Q，并可在此进行查询。

参数

下表列出了“复位置位触发器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
R Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L 或常量

使能复位

S1 Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

使能置位

<操作数> InOut BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
待复位或置位的操

作数。

Q Output BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
操作数的信号状态

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将复位操作数“TagRS”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“0”。
满足下列条件之一时，将置位“TagRS”和“TagOut”操作数：

• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，且操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

--|P|--：扫描操作数的信号上升沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“扫描操作数的信号上升沿”指令，可以确定所指定操作数（<操作数 1>）的信号状态

是否从“0”变为“1”。该指令将比较 <操作数 1> 的当前信号状态与上一次扫描的信号状态，上

一次扫描的信号状态保存在边沿存储位（<操作数 2>）中。如果该指令检测到逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”，则说明出现了一个上升沿。

下图显示了出现信号下降沿和上升沿时，信号状态的变化：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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每次执行指令时，都会查询信号上升沿。检测到信号上升沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
在该指令上方的操作数占位符中，指定要查询的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的操

作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“扫描操作数的信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数 1> Input BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

要扫描的信号

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L
保存上一次查询的

信号状态的边沿存

储位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位操作数“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”、“TagIn_2”和“TagIn_3”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_4”为上升沿。上一次扫描的信号状态存储在边沿存储器位“Tag_M”中。

• 操作数“TagIn_5”的信号状态为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

--|N|--：扫描操作数的信号下降沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“扫描操作数的信号下降沿”指令，可以确定所指定操作数（<操作数 1>）的信号状态

是否从“1”变为“0”。该指令将比较 <操作数 1> 的当前信号状态与上一次扫描的信号状态，上

一次扫描的信号状态保存在边沿存储器位 <操作数 2> 中。如果该指令检测到逻辑运算结果 
(RLO) 从“1”变为“0”，则说明出现了一个下降沿。

下图显示了出现信号下降沿和上升沿时，信号状态的变化：

每次执行指令时，都会查询信号下降沿。检测到信号下降沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
在该指令上方的操作数占位符中，指定要查询的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的操

作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“扫描操作数的信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-120
0

S7-1500

<操作数 1> Input BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、M、

D、L、T、
C 或常量

要扫描的信号

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、

M、D、
L

I、Q、M、

D、L
保存上一次查询的信

号状态的边沿存储

位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位操作数“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”、“TagIn_2”和“TagIn_3”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_4”出现信号下降沿。上一次扫描的信号状态存储在边沿存储器位“Tag_M”中。

• 操作数“TagIn_5”的信号状态为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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--(P)--：在信号上升沿置位操作数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“在信号上升沿置位操作数”指令在逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”时置位指定

操作数（<操作数 1>）。该指令将当前 RLO 与保存在边沿存储位中（<操作数 2>）上次查

询的 RLO 进行比较。如果该指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿。

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。检测到信号上升沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
可以在该指令上面的操作数占位符中指定要置位的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的

操作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“在信号上升沿置位操作数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Output BOOL I、Q、M、D、L 上升沿置位的操作数。

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、M、D、L 边沿存储位

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果线圈输入的信号状态从“0”更改为“1”（信号上升沿），则将操作数“TagOut”置位一个程

序周期。在其它任何情况下，操作数“TagOut”的信号状态均为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

--(N)--：在信号下降沿置位操作数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“在信号下降沿置位操作数”指令在逻辑运算结果 (RLO) 从“1”变为“0”时置位指定

操作数（<操作数 1>）。该指令将当前 RLO 与保存在边沿存储位中（<操作数 2>）上次查

询的 RLO 进行比较。如果该指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿。

每次执行指令时，都会查询信号下降沿。检测到信号下降沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
可以在该指令上面的操作数占位符中指定要置位的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的

操作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“在信号下降沿置位操作数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Output BOOL I、Q、M、D、L 下降沿置位的操作数。

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、M、D、L 边沿存储位

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果线圈输入的信号状态从“1”更改为“0”（信号下降沿），则将操作数“TagOut”置位一个程

序周期。在其它任何情况下，操作数“TagOut”的信号状态均为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

P_TRIG: 扫描 RLO 的信号上升沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“扫描 RLO 的信号上升沿”指令，可查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”到“1”的
更改。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿。

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。检测到信号上升沿时，该指令输出 Q 将立即返回

程序代码长度的信号状态“1”。在其它任何情况下，该输出返回的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

当前 RLO

<操作数> InOut BOOL M、D 保存上一次查询的 RLO 的
边沿存储位。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

先前查询的 RLO 保存在边沿存储位“Tag_M”中。如果检测到 RLO 的信号状态从“0”变为“1”，则

程序将跳转到跳转标签 CAS1 处。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

N_TRIG: 扫描 RLO 的信号下降沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“扫描 RLO 的信号下降沿”指令，可查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“1”到“0”的
更改。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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每次执行指令时，都会查询信号下降沿。检测到信号下降沿时，该指令输出 Q 将立即返回

程序代码长度的信号状态“1”。在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

当前 RLO

<操作数> InOut BOOL M、D 保存上一次查询的 RLO 的
边沿存储位。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

先前查询的 RLO 保存在边沿存储位“Tag_M”中。如果检测到 RLO 的信号状态从“1”变为“0”，则

程序将跳转到跳转标签 CAS1 处。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

R_TRIG：检查信号上升沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“检测信号上升沿”指令，可以检测输入 CLK 的从“0”到“1”的状态变化。该指令将输入 
CLK 的当前值与保存在指定实例中的上次查询（边沿存储位）的状态进行比较。如果该指令

检测到输入 CLK 的状态从“0”变成了“1”，就会在输出 Q 中生成一个信号上升沿，输出的值将

在一个循环周期内为 TRUE 或“1”。
在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

参数

下表列出了“检测信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

到达信号，将查询该信号

的边沿。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

输入 CLK 中变量的上一个状态存储在“R_TRIG_DB”变量中。如果在操作数“TagIn_1”和
“TagIn_2”或在操作数“TagIn_3”中检测到信号状态从“0”变为“1”，则输出“TagOut_Q”的信号状

态在一个循环周期内为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

F_TRIG：检查信号下降沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“检测信号下降沿”指令，可以检测输入 CLK 的从“1”到“0”的状态变化。该指令将输入 
CLK 的当前值与保存在指定实例中的上次查询（边沿存储位）的状态进行比较。如果该指令

检测到输入 CLK 的状态从“1”变成了“0”，就会在输出 Q 中生成一个信号下降沿，输出的值将

在一个循环周期内为 TRUE 或“1”。
在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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编程和操作手册, 11/2022 1167



参数

下表列出了“检测信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

到达信号，将查

询该信号的边

沿。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

输入 CLK 中变量的上一个状态存储在“F_TRIG_DB”变量中。如果在操作数“TagIn_1”和
“TagIn_2”或在操作数“TagIn_3”中检测到信号状态从“0”变为“1”，则输出“TagOut_Q”的信号状

态在一个循环周期内为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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定时器操作 (S7-1200, S7-1500)

TP：生成脉冲 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“生成脉冲”指令，可以将输出 Q 设置为预设的一段时间。当输入 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT  即开始计

时。无论后续输入信号的状态如何变化，都将输出 Q 置位由 PT 指定的一段时间。当 PT 正
在计时时，在 IN 输入处检测到的新的信号上升沿对 Q 输出处的信号状态没有影响。

可以扫描 ET 输出处的当前时间值。该定时器值从 T#0s 开始，在达到持续时间 PT 后结束。如

果 PT 时间用完且输入 IN 的信号状态为“0”，则复位 ET 输出。如果在程序中未调用该指令（如，

由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间 PT 后立即返回一个常数值。

“生成脉冲”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

每次调用“生成脉冲”指令，都会为其分配一个 IEC 定时器用于存储实例数据。

对于 S7-1200 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TP_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TP_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TP_TIME 或 TP_LTIME 数据类型的结构，可如下

声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TP_TIME、TP_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局部变

量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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更新实例数据中的实际值

“生成脉冲”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“生成脉冲”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测量。在

“生成脉冲”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入 

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

 Q 和  ET  输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“生成脉冲”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“生成脉冲”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

启动输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

脉冲的持续时

间

PT 参数的值必

须为正数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L、P
脉冲输出

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L、P
当前时间值

脉冲时序图

下图显示了“生成脉冲”指令的脉冲时序图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Start 信号跃迁“0”=>“1”
PT Tag_PresetTime T#10s
Q Tag_Status TRUE
ET Tag_ElapsedTime T#0s => T#10s

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时，且

“Tag_Status”操作数置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。定时器计时

结束时，操作数“Tag_Status”的信号状态复位为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
控制室温的示例 (页 9462)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

TON：生成接通延时 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“接通延时”指令，可以将 Q 输出的设置延时 PT 中指定的一段时间。当输入 IN 的逻

辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 
即开始计时。超出时间 PT 之后，输出 Q 的信号状态将变为“1”。只要启动输入仍为“1”，输出 Q 
就保持置位。启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位输出 Q。在启动输入检测到新的

信号上升沿时，该定时器功能将再次启动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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可以在 ET 输出查询当前的时间值。该定时器值从 T#0s 开始，在达到持续时间 PT 后结束。只

要输入 IN 的信号状态变为“0”，输出 ET 就复位。如果在程序中未调用该指令（如，由于跳

过该指令），则 ET 输出会在超出时间 PT 后立即返回一个常数值。

“接通延时”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

每次调用“接通延时”指令，必须将其分配给存储实例数据的 IEC 定时器。

对于 S7-1200 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TON_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TON_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TON_TIME 或 TON_LTIME 数据类型的结构，可

如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TON_TIME、TON_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局

部变量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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更新实例数据中的实际值

“接通延时”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入 
“接通延时”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测量。在

“接通延时”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

 Q 和  ET  输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“接通延时”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“接通延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

启动输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

接通延时的

持续时间

PT 参数的值

必须为正

数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L、P
超过时间 
PT 后，置位

的输出。

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L、P
当前时间值

脉冲时序图

下图显示了“接通延时”指令的脉冲图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Start 信号跃迁“0”=>“1”
PT Tag_PresetTime T#10s
Q Tag_Status FALSE；10 秒后变为 TRUE
ET Tag_ElapsedTime T#0s => T#10s

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时。超过该时间

周期后，操作数“Tag_Status”的信号状态置位为“1”。只要操作数 Tag_Start 的信号状态为“1”，
操作数 Tag_Status 就会保持置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。当

操作数 Tag_Start 的信号状态从“1”变为“0”时，将复位操作数 Tag_Status。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

TOF：生成关断延时 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“关断延时”指令，可以将 Q 输出复位预设的一段时间 PT。当输入 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将置位 Q 输出。当输入 IN 的信号状态重新变为“0”（下

降沿）时，预设的时间 PT 开始计时。只要 PT 持续时间仍在计时，输出 Q 就保持置位。持

续时间 PT 计时结束后，将复位输出 Q。如果输入 IN 的信号状态在持续时间 PT 计时结束之

前变为“1”，则复位定时器。输出 Q 的信号状态仍将为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可以在 ET 输出查询当前的时间值。该定时器值从 T#0s 开始，在达到持续时间 PT 后结束。当

持续时间 PT 计时结束后，在输入 IN 变回“1”之前，输出 ET 会保持被设置为当前值的状态。在

持续时间 PT 计时结束之前，如果输入 IN 的信号状态切换为“1”，则将 ET 输出复位为值 T#0s。
如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间后立即返回

一个常数值。

“关断延时”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

每次调用“关断延时”指令，必须将其分配给存储实例数据的 IEC 定时器。

对于 S7-1200 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TOF_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TOF_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TOF_TIME 或 TOF_LTIME 数据类型的结构，可

如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TOF_TIME、TOF_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局部

变量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令
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更新实例数据中的实际值

“关断延时”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“关断延时”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿并开始进行时间测量。在

“关断延时”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新  Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中

跳过该指令，也不会对输出进行更新。   
“关断延时”指令的内部参数用以计算 Q  和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“关断延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

启动输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

关断延时的

持续时间

PT 参数的值

必须为正

数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L、P
超出时间 
PT 时复位的

输出。

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、

M、D、L
I、Q、M、

D、L、P
当前时间值

脉冲时序图

下图为“关断延时”指令的时序图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Start 信号跃迁“0”=>“1”；信号跃迁

“1”=>“0”
PT Tag_PresetTime T#10s
Q Tag_Status TRUE
ET Tag_ElapsedTime T#10s => T#0s

当操作数“Tag_Start”的信号状态从“0”变为“1”时，操作数“Tag_Status”的信号状态将置位为“1”。
当“Tag_Start”操作数的信号状态从“1”变为“0”时，PT 参数预设的时间开始计时。只要该时间

仍在计时，“Tag_Status”操作数就会保持置位为 TRUE。该时间计时完毕后，“Tag_Status”操
作数将复位为 FALSE。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

TONR：时间累加器 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“时间累加器”指令来累加由参数 PT 设定的时间段内的时间值。输入 IN 的信号状

态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将执行时间测量，同时时间 PT 开始计时。当 PT 正在计

时时，加上在 IN 输入的信号状态为“1”时记录的时间值。累加得到的时间值将写入到输出 ET 
中，并可以在此进行查询。持续时间 PT 计时结束后，输出 Q 的信号状态为“1”。即使 IN 参
数的信号状态从“1”变为“0”（信号下降沿），Q 参数仍将保持置位为“1”。

指令
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无论启动输入的信号状态如何，输入 R 都将复位输出 ET 和 Q。

“时间累加器”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

每次调用“时间累加器”指令，必须为其分配一个用于存储实例数据的 IEC 定时器。

对于 S7-1200 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TONR_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TONR_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TONR_TIME 或 TONR_LTIME 数据类型的结构，

可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TONR_TIME、TONR_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的

局部变量（例如，#MyIEC_TIMER）

更新实例数据中的实际值

“时间累加器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“时间累加器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并继续进行时间测量。如

果 RLO 中的指令检测到从“1”到“0”的变化，则说明出现了一个信号下降沿并且会中断时间

测量。在“时间累加器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储

器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   

指令
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• R 输入

输入 R 处的信号“1”将复位并阻断时间测量。IN 输入处的边沿会被忽略。输入 R 处的信号“0”
将再次启用时间测量。

• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“时间累加器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他

功能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“时间累加器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

启动输入

R Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

复位输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

时间记录的 长

持续时间

PT 参数的值必须

为正数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、
L

I、Q、

M、D、
L、P

超出时间值 PT 之
后要置位的输出。

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、

M、D、
L

I、Q、

M、D、
L、P

累计的时间

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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脉冲时序图

下图为“时间累加器”指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Start 信号跃迁“0”=>“1”
PT Tag_PresetTime T#10s
Q Tag_Status FALSE；10 秒后变为 TRUE
ET Tag_ElapsedTime 信号跃迁“0”=>“1”

时间 T#10s 超出。

5 秒后发生信号跃迁“1”=>
“0”：
操作数“Tag_ElapsedTime”中
的时间仍在 T#5s 中计时。

大约 2 秒后重新发生信号跃迁

“1”=>“0”：
操作数“Tag_ElapsedTime”中
的时间继续在 T#5s 中计时。

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时。只要操作数

“Tag_Start”的信号状态为“1”，该时间就继续计时。当操作数“Tag_Start”的信号状态从“1”变为

“0”时，计时将停止，并记录操作数 Tag_ElapsedTime 中的当前时间值。当操作数“Tag_Start”
的信号状态从“0”变为“1”时，将继续从发生信号跃迁“1”到“0”时记录的时间值开始计时。达到 
PT 参数中指定的时间值时，“Tag_Status”操作数的信号状态将置位为“1”。当前时间值存储在

“Tag_ElapsedTime”操作数中。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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---( TP )---：启动脉冲定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“启动脉冲定时器”指令启动将指定周期作为脉冲的 IEC 定时器。逻辑运算结果 (RLO) 从
“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动 IEC 定时器。无论 RLO 的后续变化如何，IEC 定时器都

将运行指定的一段时间。检测到新的信号上升沿也不会影响该 IEC 定时器的运行。只要 IEC 
定时器正在计时，对定时器状态是否为“1”的查询就会返回信号状态“1”。当 IEC 定时器计时

结束之后，定时器的状态将返回信号状态“0”。
当前定时器状态将保存在 IEC 定时器的结构组件 Q 中。可以通过常开触点查询定时器状态“1”，
或通过常闭触点查询定时器状态“0”。
在指令下方的 <操作数 1>（持续时间）中指定脉冲的持续时间，在指令上方的 <操作数 2>

（IEC 时间）中指定将要开始的 IEC 时间。

执行“启动脉冲定时器”的指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运

算。 

说明

可以启动和查询不同执行等级的 IEC 定时器，每次查询输出 Q 或 ET 时，都会更新 IEC_TIMER 
的结构。

对于 S7-1200 CPU
“启动脉冲定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER 或 TP_TIME 的结构存储其数据。可以如下

声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TP_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
“启动脉冲定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TP_TIME 或 TP_LTIME 的结

构存储其数据。可以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TP_TIME、TP_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局部变

量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令
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更新实例数据中的实际值

“启动脉冲定时器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入 
“启动脉冲定时器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比

较。如果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测

量。在“启动脉冲定时器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存

储器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q  互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“启动脉冲定时器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在

其他功能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令
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参数

下表列出了“启动脉冲定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<持续时间> Input TIME TIME、LTIME I、Q、M、

D、L 或常量

IEC 定时器

运行的持续

时间。

<IEC 定时器

>
InOut IEC_TIMER、

TP_TIME
IEC_TIMER、
IEC_LTIMER、
TP_TIME、
TP_LTIME

D、L 启动的 IEC 
定时器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图为此指令的脉冲时序图：

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数 Tag_Input 的信号状态从“0”变为“1”时，执行“启动脉冲定时器”指令。

“DB1”.MyIEC_TIMER 定时器将持续运行操作数“TagTime”中存储的一段时间。

只要定时器 "DB1". MyIEC_TIMER 在运行，定时器状态 ("DB1".MyIEC_TIMER.Q) 的信号状态

便为“1”且置位操作数“Tag_Output”。当 IEC 定时器计时结束后，定时器状态的信号状态将重

新变为“0”，同时复位操作数“Tag_Output”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( TON )---：启动接通延时定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“启动接通延时定时器”指令启动将指定周期作为接通延时的 IEC 定时器。逻辑运算结

果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动 IEC 定时器。IEC 定时器运行一段指定的时间。

如果该指令输入处 RLO 的信号状态为“1”，则输出的信号状态将为“1”。如果 RLO 在定时器计

时结束之前变为“0”，则复位 IEC 定时器。此时，查询定时器状态将返回信号状态“0”。在该

指令的输入处检测到下个信号上升沿时，将重新启动 IEC 定时器。

当前定时器状态将保存在 IEC 定时器的结构组件“Q”中。可以通过常开触点查询定时器状态

“1”，或通过常闭触点查询定时器状态“0”。
“启动接通延时定时器”指令只可以放置在程序段的末尾。它需要一个前导逻辑运算。

指令
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在指令下方的 <操作数 1>（持续时间）中指定接通延时的持续时间，在指令上方的 <操作数 
2>（IEC 时间）中指定将要开始的 IEC 时间。

说明

可以启动和查询不同执行等级的 IEC 定时器，每次查询输出 Q 或 ET 时，都会更新 IEC_TIMER 
的结构。

对于 S7-1200 CPU
“启动接通延时定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER 或 TON_TIME 的结构存储其数据。可

以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TON_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
“启动接通延时定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TON_TIME 或 
TON_LTIME 的结构存储其数据。可以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TON_TIME、TON_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局

部变量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令
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更新实例数据中的实际值

“启动接通延时定时器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“启动接通延时定时器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据“IN”参数中上次查询的 RLO 进
行比较。如果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始计时。在

“启动接通延时定时器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储

器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“启动接通延时定时器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间计算

将在其他功能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在定时器运行时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值

可能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令
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参数

下表列出了指令“启动接通延时定时器”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<持续时间> Input TIME TIME、LTIME I、Q、M、

D、L 或常

量

IEC 定时器运

行的持续时

间。

<IEC 定时器

>
InOut IEC_TIMER、

TON_TIME
IEC_TIMER、
IEC_LTIMER、
TON_TIME、
TON_LTIME

D、L 启动的 IEC 定
时器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图为此指令的脉冲时序图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数 Tag_Input 的信号状态从“0”变为“1”时，执行“启动接通延时定时器”指令。

“MyIEC_TIMER”定时器将持续运行操作数“TagTime”中存储的一段时间。

如果定时器“MyIEC_TIMER”计时结束且操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”，则定时器的状态

查询 (“MyIEC_TIMER”.Q) 将返回信号状态“1”，同时置位“Tag_Output”操作数。操作数

“Tag_Input”的信号状态变为“0”时，查询定时器状态将返回信号状态“0”且操作数“Tag_Output”
复位。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( TOF )---：启动关断延时定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“启动关断延时定时器”指令启动将指定周期作为接通延时的 IEC 定时器。如果指令输

入逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态为“1”，则定时器的查询状态将返回信号状态“1”。当 RLO 从
“1”变为“0”时（信号下降沿），启动 IEC 定时器一段指定的时间。只要 IEC 定时器正在计时，

则定时器状态的信号状态将保持为“1”。定时器计时结束且指令输入 RLO 的信号状态为“0”时，

定时器状态的信号状态将设置为“0”。如果 RLO 在计时结束之前变为“1”，则将复位 IEC 定时

器同时定时器状态保持为信号状态“1”。
当前定时器状态将保存在 IEC 定时器的结构组件 Q 中。可以通过常开触点查询定时器状态“1”，
或通过常闭触点查询定时器状态“0”。
在指令下方的 <操作数 1>（持续时间）中指定关断延时的持续时间，在指令上方的 <操作数 
2>（IEC 时间）中指定将要开始的 IEC 时间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“启动关断延时定时器”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

说明

可以启动和查询不同执行等级的 IEC 定时器，每次查询输出 Q 或 ET 时，都会更新 IEC_TIMER 
的结构。

对于 S7-1200 CPU
“启动关断延时定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER 或 TOF_TIME 的结构存储其数据。可

以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TOF_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
“启动关断延时定时器”指令以数据类型为 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TOF_TIME 或 
TOF_LTIME 的结构存储其数据。可以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TOF_TIME、TOF_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局部

变量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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更新实例数据中的实际值

“启动关断延时定时器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“启动关断延时定时器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据“IN”参数中上次查询的 RLO 进
行比较。如果指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿并开始进行时

间测量。在“启动关断延时定时器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并

作为存储器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化“IN”参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“启动关断延时定时器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量

将在其他功能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“启动关断延时定时器”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<持续时间> Input TIME TIME、LTIME I、Q、M、

D、L 或常

量

IEC 定时器运

行的持续时

间。

<IEC 定时器

>
InOut IEC_TIMER、

TOF_TIME
IEC_TIMER、
IEC_LTIMER、
TOF_TIME、
TOF_LTIME

D、L 启动的 IEC 定
时器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图为此指令的脉冲时序图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

只要定时器 #MyIEC_TIMER 仍在运行，定时器状态的查询 (#MyIEC_TIMER.Q) 就会返回信号

状态“1”，同时置位操作数“Tag_Output”。如果定时器超时，且操作数“Tag_Input”的信号状态

为“0”，则定时器状态查询将返回信号状态“0”。在定时器 #MyIEC_TIMER 计时结束之前，如

果操作数 Tag_Input 的信号状态变为“1”，则复位定时器。操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”
时，定时器状态查询将返回信号状态“1”。
以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“Tag_Input”的信号状态从“1”变为“0”时，执行“启动关断延时定时器”指令。

#MyIEC_TIMER 定时器将持续运行操作数“TagTime”中存储的一段时间。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( TONR )---：时间累加器 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“时间累加器”指令，可以记录该指令输入为“1”时的信号长度。当逻辑运算结果 (RLO) 
从“0”变为“1”时（信号上升沿），启动时间测量。只要 RLO 为“1”，就记录该时间。如果 RLO 
变为“0”，则时间记录将停止。如果 RLO 更改回“1”，则继续记录运行时间。如果记录的时间

超出了所指定的持续时间，并且线圈输入的 RLO 为“1”，则定时器状态“1”的查询将返回信号

状态“1”。
当前定时器状态将保存在 IEC 定时器的结构组件“Q”中。可以通过常开触点查询定时器状态

“1”，或通过常闭触点查询定时器状态“0”。
使用“复位定时器”指令，可将定时器状态“Q”和当前记录的定时器“ET”复位为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在指令下方的 <操作数 1>（持续时间）中指定持续时间，在指令上方的 <操作数 2>（IEC 时
间）中指定将要开始的 IEC 时间。

“生成脉冲”指令只可以放置在程序段的末尾。它需要一个前导逻辑运算。

说明

可以启动和查询不同执行等级的 IEC 定时器，每次查询输出 Q 或 ET 时，都会更新 IEC_TIMER 
的结构。

对于 S7-1200 CPU
“时间累加器”指令以数据类型为 IEC_TIMER 或 TONR_TIME 的结构存储其数据。可以如下

声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TONR_TIME 或 IEC_TIMER 类型的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER）

对于 S7-1500 CPU
“时间累加器”指令以数据类型为 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TONR_TIME 或 TONR_LTIME 的
结构存储其数据。可以如下声明此结构：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TONR_TIME、TONR_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的

局部变量（例如，#MyIEC_TIMER）

更新实例数据中的实际值

“时间累加器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“时间累加器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据“IN”参数中上次查询的 RLO 进行比较。

如果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并继续进行时间测量。

如果 RLO 中的指令检测到从“1”到“0”的变化，则说明出现了一个信号下降沿并且会中断时

间测量。在“时间累加器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存

储器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• R 输入

输入 R 处的信号“1”将复位并阻断时间测量。IN 输入处的边沿会被忽略。输入 R 处的信号“0”
将再次启用时间测量。

• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“时间累加器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他

功能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“时间累加器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<持续时间> Input TIME TIME、LTIME I、Q、

M、D、L 
或常量

IEC 定时器运

行的持续时

间。

<IEC 定时器

>
InOut IEC_TIMER、

TONR_TIME
IEC_TIMER、
IEC_LTIMER、
TONR_TIME、
TONR_LTIME

D、L 启动的 IEC 定
时器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为此指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

在 RLO 的信号上升沿时，执行“时间累加器”指令。只要操作数“Tag_Input”的信号状态为

“1”，就记录执行的时间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果记录的时间超出操作数“TagTime”的值，则定时器的状态查询 (“MyIEC_TIMER”.Q) 将返

回信号状态“1”，同时置位操作数“Tag_Output”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( RT )---：复位定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“复位定时器”指令，可将 IEC 定时器复位为“0”。仅当线圈输入的逻辑运算结果 (RLO) 为
“1”时，才执行该指令。如果电流流向线圈（RLO 为“1”），则指定数据块中的定时器结构组

件将复位为“0”。如果该指令输入的 RLO 为“0”，则该定时器保持不变。

该指令不会影响 RLO。线圈输入的 RLO 将直接发送到该线圈输出。

为已在程序中声明的 IEC 定时器分配“复位定时器”指令。

实际值的更新

只有在调用指令时才更新指令数据，而不是每次都访问分配的 IEC 定时器。只有在指令的当

前调用到下一次调用期间，数据查询的结果才相同。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1202 编程和操作手册, 11/2022



危险

重新初始化实际值的危险

在定时器运行时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值

可能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“复位定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<IEC 定时器

>
Output IEC_TIMER, 

TP_TIME, 
TON_TIME, 
TOF_TIME, 
TONR_TIME

IEC_TIMER, 
IEC_LTIMER, 
TP_TIME, 
TP_LTIME, 
TON_TIME, 
TON_LTIME, 
TOF_TIME, 
TOF_LTIME, 
TONR_TIME, 
TONR_LTIME

D、L 复位的 IEC 定
时器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“Tag_Input_1”的信号状态从“0”变为“1”时，执行“接通延时”指令。操作数“Tag_PT”
将指定存储在“TON_DB”背景数据块中定时器的运行时间。

如果操作数“Tag_Input_2”和“Tag_Input_3”的信号状态均为“1”，则执行“复位定时器”指令，

以及存储在“TON_DB”数据块中的定时器。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( PT )---：加载持续时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“加载持续时间”指令为 IEC 定时器设置时间。如果该指令输入逻辑运算结果 (RLO) 
的信号状态为“1”，则每个周期都执行该指令。该指令将指定时间写入指定 IEC 定时器的结构

中。

在指令下方的 <操作数 1>（持续时间）中指定加载的持续时间，在指令上方的 <操作数 2>
（IEC 时间）中指定将要开始的 IEC 时间。

可以将在程序中声明的 IEC 定时器赋给“加载持续时间”指令。

说明

如果在指令执行时指定 IEC 定时器正在计时，指令将覆盖该指定 IEC 定时器的当前值。这将

更改 IEC 定时器的定时器状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1204 编程和操作手册, 11/2022



实际值的更新

只有在调用指令时才更新指令数据，而且每次都访问分配的 IEC 定时器。查询 Q 或 ET 时（例

如“MyTimer”.Q 或“MyTimer”.ET），将更新 IEC_TIMER 的结构。

危险

重新初始化实际值的危险

在定时器运行时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值

可能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“加载持续时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<持续时间> Input TIME TIME、LTIME I、Q、

M、D、L 
或常量

IEC 定时器运

行的持续时

间。

<IEC 定时器

>
Output IEC_TIMER、

TP_TIME, 
TON_TIME、
TOF_TIME, 
TONR_TIME

IEC_TIMER、
IEC_LTIMER、
TP_TIME, 
TP_LTIME, 
TON_TIME, 
TON_LTIME、
TOF_TIME、
TOF_LTIME, 
TONR_TIME, 
TONR_LTIME

D、L 设置了持续时

间的 IEC 定时

器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“Tag_Input_1”的信号状态从“0”变为“1”时，执行“接通延时”指令。存储在背景数

据块“TON_DB”中的 IEC 定时器启动，持续操作数“Tag_PT”中已指定的一段时间。

操作数“Tag_Input_2”的信号状态为“1”时，执行“加载持续时间”指令。该指令将持续时间

“Tag_PT_2”写入背景数据块“TON_DB”，同时覆盖数据块中操作数“Tag_PT”的值。因此，在下

一次查询或访问“MyTimer”.Q 或“MyTimer”.ET 时，定时器状态的信号状态可能会发生变化。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

传统 (S7-1500)

S_PULSE： 分配脉冲定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配脉

冲定时器参数并启动”将启动预设的定时器。当输入 S 的信号状态为“1”后，该定时器在经

过预设的持续时间 (TV) 后计时结束。如果输入 S 的信号状态在已设定的持续时间计时结束

之前变为“0”，则定时器停止。这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。
持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基表示定时器值更改的时间段。当前定时器值在输出 BI 处以 BI 编
码格式输出，在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果定时器正在计时且输入端 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则输入 R 的信号状态为“1”不会有任何作用。

“分配脉冲定时器参数并启动”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序段中

或程序段的结尾。

每次访问时都会更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的

值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

有关如何构造一个时间单元的示例，请参见“另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“分配脉冲定时器参数并启动”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常量

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P 或
常量

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BI 编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配脉冲定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，将启动“Timer_1”定时器。只要操作数

“TagIn_1”具有信号状态“1”，定时器便会在等于操作数“TagIn_Number”的定时器值时结束计

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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时。如果在定时器计时结束前操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，则定时器“Timer_1”
将停止。在这种情况下操作数“TagOut”将被复位为“0”。
只要定时器正在计时且操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则操作数“TagOut”的信号状态便为

“1”。定时器计时结束或复位后，操作数“TagOut”将复位为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

S_PEXT： 分配扩展脉冲定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配扩

展脉冲定时器参数并启动”将启动预设的定时器。即使输入 S 的信号状态变为“0”，该定时

器在经过预设的持续时间 (TV) 后仍会计时结束。只要定时器正在计时，输出 Q 的信号状态

便为“1”。定时器计时结束后，输出 Q 将复位为“0”。如果定时器计时期间输入 S 的信号状态从

“0”变为“1”，定时器将在输入 TV 中设定的持续时间处重新启动。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基表示定时器值更改的时间段。当前定时器值在输出 BI 处以 BI 编
码格式输出，在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果定时器正在计时且输入端 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则输入 R 的信号状态为“1”不会有任何作用。

“分配扩展脉冲定时器参数并启动”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序

段中或程序段的结尾。

每次访问时都会更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的

值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

有关如何构造一个时间单元的示例，请参见“另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常量

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P 或
常量

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BI 编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，将启动“Timer_1”定时器。定时器在等于操作

数“TagIn_Number”的定时器值时结束计时，不受输入 S 中下降沿的影响。如果在定时器计时

结束前操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，则定时器将重启。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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只要定时器正在计时，操作数“TagOut”的信号状态便为“1”。定时器计时结束或复位后，操作

数“TagOut”将复位为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

S_ODT： 分配接通延时定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配接

通延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。当输入 S 的信号状态为“1”后，该定时器

在经过预设的持续时间 (TV) 后计时结束。如果定时器正常计时结束且输入 S 的信号状态仍为

“1”，则输出 Q 将返回信号状态“1”。如果定时器运行期间输入 S 的信号状态从“1”变为“0”，定

时器将停止。在这种情况下，将输出 Q 的信号状态复位为“0”。
持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基表示定时器值更改的时间段。当前定时器值在输出 BI 处以 BI 编
码格式输出，在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果正在计时且输入端 R 的信号状态从“0”变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。如果输入 R 的信号状态为“1”，即使定时器未计时且

输入 S 的 RLO 为“1”，定时器仍会复位。

在框上面的占位符中指定指令的定时器。此定时器必须被声明为数据类型 TIMER。
“分配接通延时定时器参数并启动”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序

段中或程序段的结尾。

每次访问时都会更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的

值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

有关如何构造一个时间单元的示例，请参见“另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配接通延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常量

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P 或
常量

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BI 编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配接通延时定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，将启动“Timer_1”定时器。定时器在等于操作

数“TagIn_Number”的定时器值时结束计时。如果定时器计时结束且操作数的信号状态为“1”，
则将操作数“TagOut”置位为“1”。如果在定时器计时结束前操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”
变为“0”，则定时器将停止。在这种情况下操作数“TagOut”的信号状态为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

S_ODTS： 分配保持型接通延时定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配保

持型接通延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。即使输入 S 的信号状态变为“0”，该

定时器在经过预设的持续时间 (TV) 后仍会计时结束。只要定时器计时结束，输出“Q”都将返

回信号状态“1”，而无需考虑“S”输入的信号状态。如果定时器计时期间输入 S 的信号状态从“0”
变为“1”，定时器将在输入 (TV) 中设定的持续时间处重新启动。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基表示定时器值更改的时间段。当前定时器值在输出 BI 处以 BI 编
码格式输出，在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

输入 R 的信号状态为“1”则当前定时器值和时基都将复位为“0”，而与起始输入 S 的信号状态

无关。这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。
“分配保持型接通延时定时器参数并启动”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放

在程序段中或程序段的结尾。

每次访问时都会更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的

值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

有关如何构造一个时间单元的示例，请参见“另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1216 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了“分配保持型接通延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常量

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P 或
常量

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BI 编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为指令“分配保持型接通延时定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，将启动“Timer_1”定时器。即使操作数

“TagIn_1”的信号状态变为“0”，定时器也会在操作数“TagIn_Number”的定时器值结束时计时

结束。定时器计时结束后，操作数“TagOut”将被置位为“1”。如果定时器计时期间操作数

“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，定时器将重启。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

S_OFFDT：分配关断延时定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“1”变为“0”（信号下降沿）时，指令“分配关

断延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。定时器在预设的持续时间 (TV) 结束时计

时结束。只要定时器在计时或输入 S 返回信号状态“1”，输出 Q 的信号状态就为“1”。定时器

计时结束且输入 S 的信号状态为“0”时，输出 Q 的信号状态将复位为“0”。如果定时器运行期

间输入 S 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将停止。只有在检测到输入 S 的信号下降沿后，才

会重新启动定时器。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基表示定时器值更改的时间段。当前定时器值在输出 BI 处以 BI 编
码格式输出，在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

输入端 R 的信号状态为“1”时，当前时间值和时基都将复位为“0”。这种情况下，输出 Q 的信

号状态为“0”。
“分配关断延时定时器参数并启动”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序

段中或程序段的结尾。

每次访问时都会更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的

值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

有关如何构造一个时间单元的示例，请参见“另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配关断延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常量

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P 或
常量

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BI 编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配关断延时定时器参数并启动”的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，将启动“Timer_1”定时器。定时器在等于操作

数“TagIn_Number”的定时器值时结束计时。定时器计时期间如果操作数“TagIn_1”的信号状

态为“0”，则操作数“TagOut”将被置位为“1”。如果定时器计时期间操作数“TagIn_1”的信号状

态从“0”变为“1”，定时器将被复位。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( SP )： 启动脉冲定时器 (S7-1500)

说明

逻辑运算结果 (RLO) 中检测到信号从“0”到“1”的变化（信号上升沿）时，“启动脉冲定时器”

指令将启动已设定的定时器。只要 RLO 的信号状态为“1”，定时器便会运行指定的一段时间。

只要定时器正在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。在该定时器值计

时结束前，如果 RLO 中的信号状态从“1”变为“0”，则定时器将停止。在这种情况下，查询定

时器状态是否为“1”时会返回信号状态“0”。
持续时间在内部由定时器值和时基构成。指令启动后，预设时间值开始递减计数，直至为零。

时基表示定时器值更改的时间段。

在操作数占位符 <操作数 1>（持续时间）中指定倒计时的时间，在指令上方的 <操作数 2> 中
指定将要开始的时间。

“启动脉冲定时器”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，且只能放在程序段的右侧。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

有关如何构造一个时间单元的示例，请参见“另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了“启动脉冲定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

定时器计时结束的持续时

间。

<操作数 2> InOut/Input TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。只要操作数“TagIn_1”的信号状

态为“1”，定时器就运行操作数“TagIn_Number”预设的时间值。如果在定时器计时结束前操

作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，则定时器将停止。只要定时器正在运行，输出

“TagOut”的信号状态就为“1”。操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时会复位定时器，这

会使定时器停止并将当前定时器值置位为“0”。
下图为本示例的时序图：

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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---( SE )： 启动扩展脉冲定时器 (S7-1500)

说明

当逻辑运算结果 (RLO) 中检测到信号从“0”到“1”的变化（信号上升沿）时，“启动扩展脉冲

定时器”指令将启动已设定的定时器。即使 RLO 的信号状态为“0”，定时器也运行预设的时

间段。只要定时器正在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。如果定时

器在运行时 RLO 从“0”变为“1”，定时器将按预设的时间段重新启动。定时器计时结束时，查

询定时器状态是否为“1”时会返回信号状态“0”。
持续时间在内部由定时器值和时基构成。指令启动后，预设时间值开始递减计数，直至为零。

时基表示定时器值更改的时间段。 
在操作数占位符 <操作数 1>（持续时间）中指定倒计时的时间，在指令上方的 <操作数 2> 中
指定将要开始的时间。

“启动扩展脉冲定时器”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，且只能放在程序段的右侧。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：AUTOHOTSPOT

参数

下表列出了“启动扩展脉冲定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

定时器计时结束的持续时

间。

<操作数 2> InOut/Input TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。定时器在等于操作数

“TagIn_Number”的定时器值时结束计时，不受 RLO 中信号下降沿的影响。只要定时器正在

运行，输出“TagOut”的信号状态就为“1”。如果在定时器计时结束前操作数“TagIn_1”的信号

状态再次从“0”变为“1”，则定时器将重启。

下图为本示例的时序图：

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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---( SD )： 启动接通延时定时器 (S7-1500)

说明

当在启动输入处检测到信号状态“1”时，“启动接通延时定时器”指令将启动一个编程的定

时器。只要该信号状态保持为“1”，定时器将在超出指定的持续时间后结束计时。如果定时

器计时结束且启动输入的信号状态仍为“1”，则定时器状态的查询将返回“1”。如果启动输入

处的信号状态为“0”，则将复位定时器。此时，查询定时器状态将返回信号状态“0”。只要启

动输入的信号状态再次变为“1”，定时器将再次运行。

定时器输出的信号状态与启动输入的信号状态相同。启动输入与输出直接互连，而非连接连

接定时器。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设定时器值开始

递减计数，直至为零。

在操作数占位符 <操作数 1>（持续时间）中指定倒计时的时间，在指令上方的 <操作数 2> 中
指定将要开始的时间。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：AUTOHOTSPOT

参数

下表列出了指令“启动接通延时定时器”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

定时器计时结束的持续时

间。

<操作数 2> InOut/Input TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：
操作数“#Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“#TagIn_1”启动。并根据操作数

“#TagIn_Number”的值结束计时。如果在定时器计时结束前操作数“#TagIn_1”的信号状态从

“1”变为“0”，则定时器将复位。

程序段 2：
当定时器计时结束后，启动输入的操作数 #TagIn_1 的信号状态为“1”且定时器未复位，操作

数 #TagOut 为“1”。
程序段 3：
如果操作数 #TagIn_2 的信号状态为“1”，将复位定时器 #Timer_1 和输出 #TagOut。
如需重启 #Timer_1，操作数 #TagIn_2 的信号状态必须为“0”，启动输入 #TagIn_1 的信号状

态必须从“0”变为“1”。
下图为本示例的时序图：

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( SS )：启动保持型接通延时定时器 (S7-1500)

说明

当逻辑运算结果 (RLO) 中检测到信号从“0”到“1”的变化（信号上升沿）时，“启动保持型接

通延时定时器”指令将启动已设定的定时器。即使 RLO 的信号状态变为“0”，定时器也会计

时结束指定的持续时间。定时器计时结束后，查询定时器状态是否为“1”时均会返回信号状态

“1”。定时器计时结束后，只有复位才能重启定时器。

持续时间在内部由定时器值和时基构成。指令启动时，设定的定时器值将减计数到 0。时基

表示定时器值更改的时间段。

在操作数占位符 <操作数 1>（持续时间）中指定倒计时的时间，在指令上方的 <操作数 2> 中
指定将要开始的时间。

“启动保持型接通延时定时器”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，且只能放在程序段的

右侧。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：AUTOHOTSPOT

参数

下表列出了指令“启动保持型接通延时定时器”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

定时器计时结束的持续时

间。

<操作数 2> InOut/Input TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，将启动“Timer_1”定时器。定时器在等于操作

数“TagIn_Number”的定时器值时结束计时。定时器计时结束后，操作数“TagOut”将被置位为

“1”。如果定时器计时期间操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，定时器将重启。如果操

作数“TagIn_2”的信号状态为“1”，则定时器“Timer_1”将被复位，这会使定时器停止并将当前

定时器值设置为“0”。
下图为本示例的时序图：

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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---( SF )： 启动关断延时定时器 (S7-1500)

说明

当逻辑运算结果 (RLO) 中检测到信号从“1”到“0”的变化（信号下降沿）时，“启动关断延时

定时器”指令将启动已设定的定时器。定时器在指定的持续时间后计时结束。只要定时器正

在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。如果定时器在计时过程中 RLO 从
“0”变为“1”，则将复位定时器。只要 RLO 从“1”变为“0”，定时器即会重新启动。

持续时间在内部由定时器值和时基构成。指令启动时，设定的定时器值将减计数到 0。时基

表示定时器值更改的时间段。

如果在执行指令时，逻辑运算结果的信号状态为“1”，则查询定时器状态是否为“1”的查询结

果将返回“1”。如果 RLO 为“0”，则查询定时器状态是否为“1”的查询结果将返回“0”。
在操作数占位符 <操作数 1>（持续时间）中指定倒计时的时间，在指令上方的 <操作数 2> 中
指定将要开始的时间。

“启动关断延时定时器”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，且只能放在程序段的右侧。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

有关如何构造一个时间单元的示例，请参见“另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了“启动关断延时定时器”(Start off-delay timer) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

定时器计时结束的持续时

间。

<操作数 2> InOut/Input TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”时，“Timer_1”启动。定时器在等于操作数

“TagIn_Number”的定时器值时结束计时。只要定时器正在运行，操作数“TagOut”就置为“1”。
如果操作数“TagIn_1”的信号状态在定时器计时期间从“1”变为“0”，则定时器将重新启动。如

果操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”，则“Timer_1”将复位，即定时器停止，同时当前时间值

将置“0”。
下图为本示例的时序图：

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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计数器操作 (S7-1200, S7-1500)

CTU：加计数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“加计数”指令，递增输出 CV 的值。如果输入 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信号

上升沿），则执行该指令，同时输出 CV 的当前计数器值加 1。每检测到一个信号上升沿，计

数器值就会递增，直到达到输出 CV 中所指定数据类型的上限。达到上限时，输入 CU 的信

号状态将不再影响该指令。

可以查询 Q 输出中的计数器状态。输出 Q 的信号状态由参数 PV 决定。如果当前计数器值大

于或等于参数 PV 的值，则将输出 Q 的信号状态置位为“1”。在其它任何情况下，输出 Q 的
信号状态均为“0”。
输入 R 的信号状态变为“1”时，输出 CV 的值被复位为“0”。只要输入 R 的信号状态仍为“1”，输

入 CU 的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。IEC 计数器是

一种具有以下某种数据类型的结构：

对于 S7-1200 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER

• CTU_SINT / CTU_USINT
• CTU_INT / CTU_UINT
• CTU_DINT / CTU_UDINT
• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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对于 S7-1500 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

• CTU_SINT / CTU_USINT
• CTU_INT / CTU_UINT
• CTU_DINT / CTU_UDINT
• CTU_LINT / CTU_ULINT
• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块声明（例如，“MyIEC_COUNTER”）
• 声明为块中“Static”部分的 CTU_<Data type> 或 IEC_<Counter> 类型的局部变量（例如 

#MyIEC_COUNTER）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。有关在背

景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

执行“加计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或

者末尾。

参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
CU Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常数

I、Q、M、

D、L 或常数

计数输入

R Input BOOL I、Q、M、

D、L、P 或常

数

I、Q、M、

T、C、D、
L、P 或常数

复位输入

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
PV Input 整数 I、Q、M、

D、L、P 或常

数

I、Q、M、

D、L、P 或
常数

置位输出 Q 的
值。

Q Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
当前计数器值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当“TagIn_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将执行“加计数”指令，同时“Tag_CV”操作

数的当前计数器值加 1。每检测到一个额外的信号上升沿，计数器值都会递增，直至达到该

数据类型的上限 (INT = 32767)。
PV 参数的值作为确定“TagOut”输出的限制。只要当前计数器值大于或等于操作数“Tag_PV”的
值，输出“TagOut”的信号状态就为“1”。在其它任何情况下，输出“TagOut”的信号状态均为

“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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CTD：减计数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“减计数”指令，递减输出 CV 的值。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信号

上升沿），则执行该指令，同时输出 CV 的当前计数器值减 1。每检测到一个信号上升沿，计

数器值就会递减 1，直到达到指定数据类型的下限为止。达到下限时，输入 CD 的信号状态

将不再影响该指令。

可以查询 Q 输出中的计数器状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则 Q 输出的信号状态

将置位为“1”。在其它任何情况下，输出 Q 的信号状态均为“0”。
输入 LD 的信号状态变为“1”时，将输出 CV 的值设置为参数 PV 的值。只要输入 LD 的信号状

态仍为“1”，输入 CD 的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。IEC 计数器是

一种具有以下某种数据类型的结构：

对于 S7-1200 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER

• CTD_SINT / CTD_USINT
• CTD_INT / CTD_UINT
• CTD_DINT / CTD_UDINT
• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对于 S7-1500 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

• CTD_SINT / CTD_USINT
• CTD_INT / CTD_UINT
• CTD_DINT / CTD_UDINT
• CTD_LINT / CTD_ULINT
• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块声明（例如，“MyIEC_COUNTER”）
• 声明为块中“Static”部分的 CTD_<Data type> 或 IEC_<Counter> 类型的局部变量（例如 

#MyIEC_COUNTER）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。有关在背

景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

执行“减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或

者末尾。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“减计数”(Count down) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
CD Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

数

I、Q、M、

D、L 或常

数

计数输入

LD Input BOOL I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、M、

T、C、D、
L、P 或常

数

装载输入

PV Input 整数 I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、M、

D、L、P 或
常数

使用 LD = 1 置位

输出 CV 的目标

值。

Q Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
当前计数器值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当“TagIn_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，执行该指令且“Tag_CV”输出的值减 1。每检

测到一个信号上升沿，计数器值就会递减 1，直到达到所指定数据类型的下限 (INT = 
-32768)。
只要当前计数器值小于或等于 0，“TagOut”输出的信号状态就为“1”。在其它任何情况下，输出

“TagOut”的信号状态均为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。 

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CTUD：加减计数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“加减计数”指令，递增和递减输出 CV 的计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”
变为“1”（信号上升沿），则当前计数器值加 1 并存储在输出 CV 中。如果输入 CD 的信号状

态从“0”变为“1”（信号上升沿），则输出 CV 的计数器值减 1。如果在一个程序周期内，输入 
CU 和 CD 都出现信号上升沿，则输出 CV 的当前计数器值保持不变。

计数器值可以一直递增，直到其达到输出 CV 处指定数据类型的上限。达到上限后，即使出

现信号上升沿，计数器值也不再递增。达到指定数据类型的下限后，计数器值便不再递减。

输入 LD 的信号状态变为“1”时，将输出 CV 的计数器值置位为参数 PV 的值。只要输入 LD 的
信号状态仍为“1”，输入 CU 和 CD 的信号状态就不会影响该指令。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要输入 R 的信号状态仍为“1”，输

入 CU、CD 和 LD 信号状态的改变就不会影响“加减计数”指令。

可以在 QU 输出中查询加计数器的状态。如果当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，则将

输出 QU 的信号状态置位为“1”。在其它任何情况下，输出 QU 的信号状态均为“0”。
可以在 QD 输出中查询减计数器的状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则 QD 输出的信

号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，输出 QD 的信号状态均为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用来存储指令数据。IEC 计数器

是一种具有以下某种数据类型的结构：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对于 S7-1200 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER

• CTUD_SINT / CTUD_USINT
• CTUD_INT / CTUD_UINT
• CTUD_DINT / CTUD_UDINT
• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER

对于 S7-1500 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

• CTUD_SINT / CTUD_USINT
• CTUD_INT / CTUD_UINT
• CTUD_DINT / CTUD_UDINT
• CTUD_LINT / CTUD_ULINT
• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块声明（例如，“MyIEC_COUNTER”）
• 声明为块中“Static”部分的 CTUD_<Data type> 或 IEC_<Counter> 类型的局部变量（例如 

#MyIEC_COUNTER）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。有关在背

景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

执行“加减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间

或者末尾。

指令
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参数

下表列出了“加减计数”(Count up and down) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
CU Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

数

I、Q、M、

D、L 或常

数

加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常

数

I、Q、M、

D、L 或常

数

减计数输入

R Input BOOL I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、M、

T、C、D、
L、P 或常数

复位输入

LD Input BOOL I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、M、

T、C、D、
L、P 或常数

装载输入

PV Input 整数 I、Q、M、

D、L、P 或
常数

I、Q、M、

D、L、P 或
常数

输出 QU 被设置

的值/LD = 1 的情

况下，输出 CV 被
设置的值。

QU Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
加计数器的状态

QD Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
减计数器的状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、

D、L、P
I、Q、M、

D、L、P
当前计数器值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿），则执行“加减计

数”指令。输入“TagIn_1”出现信号上升沿时，当前计数器值加 1 并存储在输出“Tag_CV”中。

输入“TagIn_2”出现信号上升沿时，计数器值减 1 并存储在输出“Tag_CV”中。输入 CU 出现信

号上升沿时，计数器值将递增，直至其达到上限值 32767。输入 CD 出现信号上升沿时，计

数器值将递减，直至其达到下限 (INT = -32768)。
只要当前计数器值大于或等于“Tag_PV”输入的值，“TagOut”输出的信号状态就为“1”。在其它

任何情况下，输出“TagOut”的信号状态均为“0”。
只要当前计数器值小于或等于 0，“TagOut_QD”输出的信号状态就为“1”。在其它任何情况下，

输出“TagOut_QD”的信号状态均为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
检测存储区的填充量示例  (页 9456)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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传统 (S7-1500)

S_CU：分配参数并加计数 (S7-1500)

说明

可使用“分配参数并加计数”指令递增计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则当前计数器值将加 1。当前计数器值在输出 CV 处输出十六进制值，在输出 
CV_BCD 处输出 BCD 编码的值。计数器值达到上限“999”后，停止递增。达到上限后，即使

出现信号上升沿，计数器值也不再递增。

当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果已设置计数器，

并且输入 CU 处的 RLO 为“1”，则即使没有检测到信号沿的变化，计数器也会在下一扫描周

期相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CU 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。 
如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

“分配参数并加计数”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序段中或程序段

的结尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并加计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut/Input COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常量

加计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

用于预设置计数器的输入

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PV Input WORD I、Q、M、D、L 
或常量

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

复位输入

BI Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（十六进制）

BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值小于“999”，则计

数器值加 1。当输入“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，将该计数器的值设置为操作数

“TagPresetValue”的值。当“TagIn_3”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位为“0”。
当前计数器值以十六进制值的形式保存在操作数“TagValue_1”中，以 BCD 编码的形式保存在

操作数“TagValue_2”中。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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S_CD：分配参数并减计数 (S7-1500)

说明

可使用“分配参数并减计数”指令递减计数器值。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则计数器值减 1。当前计数值在输出 CV 处输出为十六进制值，在输出 CV_BCD 
处输出为 BCD 编码的值。计数器值达到下限 0 时，将停止递减。如果达到下限值，即使出

现信号上升沿，计数器值也不再递减。 
当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果已设置计数器，

并且输入 CD 处的 RLO 为“1”，则即使没有检测到信号沿的变化，计数器也会在下一扫描周

期相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CD 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

“分配参数并减计数”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序段中或程序段

的结尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并减计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut/Input COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CD Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

减计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常数

用于预设置计数器的输入

PV Input WORD I、Q、M、D、L 
或常数

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常数

复位输入

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BI Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（十六进制）

BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值大于“0”，则计数

器值减 1。当输入“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，将该计数器的值设置为操作数

“TagPresetValue”的值。当“TagIn_3”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位为“0”。
当前计数器值以十六进制值的形式保存在操作数“TagValue_1”中，以 BCD 编码的形式保存在

操作数“TagValue_2”中。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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S_CUD：分配参数并加/减计数 (S7-1500)

说明

可以使用“分配参数并加/减计数”指令递增或递减计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”
变为“1”（信号上升沿），则当前计数器值将加 1。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则计数器值减 1。当前计数器值在输出 CV 处输出十六进制值，在输出 CV_BCD 
处输出 BCD 编码的值。如果在一个程序周期内输入 CU 和 CD 都出现信号上升沿，则计数器

值将保持不变。

计数器值达到上限“999”后，停止增加。如果达到上限值，即使出现信号上升沿，计数器值

也不再递增。达到下限值“0”时，计数器值不再递减。

当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果计数器已置位，

并且输入 CU 和 CD 处的 RLO 为“1”，那么即使没有检测到信号沿变化，计数器也会在下一个

扫描周期内相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CU、CD 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

“分配参数并加/减计数”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序段中或程序

段的结尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并加/减计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut/Input COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常量

加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

减计数输入

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

用于预设置计数器的输入

PV Input WORD I、Q、M、D、L 
或常量

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

复位输入

BI Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（十六进制）

BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、L 当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1"”或“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”（上升沿），则执行“分配参数并加/
减计数”指令。输入“TagIn_1”出现信号上升沿且当前计数器值小于“999”时，计数器值加“1”。
输入“TagIn_2”出现信号上升沿且当前计数器值大于“0”时，计数器值减 1。 
当输入“TagIn_3”的信号状态从“0”变为“1”时，将该计数器的值设置为操作数“TagPresetValue”
的值。当“TagIn_4”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位为“0”。
当前计数器值以十六进制值的形式保存在操作数“TagValue_1”中，以 BCD 编码的形式保存在

操作数“TagValue_2”中。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( SC )：设置计数器值 (S7-1500)

说明

可以使用“设置计数器值”指令设置计数器的值。当输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”
时，执行该指令。执行指令后，将计数器设置为指定计数器值。

在该指令下方的操作数占位符 <操作数 1> 处，指定计数器的预设持续时间，在指令上方的 <
操作数 2> 中指定计数器。

指令“设置计数器值”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并只能置于程序段的右边沿上。

参数

下表列出了“设置计数器值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input WORD I、Q、M、D、L 
或常数

计数器中的值表示为 BCD 
格式。

（C#0 到 C#999）
<操作数 2> InOut/Input COUNTER C 预设的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn”的信号状态从“0”变为“1”时，计数器“Counter_1”将从值“100”开始。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( CU )：加计数 (S7-1500)

说明

如果在逻辑运算结果 (RLO) 中出现信号上升沿，则可以通过“加计数”指令将指定计数器的

值递增“1”。计数器值达到上限“999”后，停止增加。达到上限后，即使出现信号上升沿，计

数器值也不再递增。 
“加计数”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，而且只能放在程序段的右侧。

参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut/Input COUNTER C 值递增的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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当操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，计数器“Counter_1”将预设为

值“100”。
操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，计数器“Counter_1”的值加 1。
操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”时，计数器“Counter_1”的值被预设为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( CD )：减计数 (S7-1500)

说明

如果在逻辑运算结果 (RLO) 中出现信号上升沿，则可以通过“减计数”指令将指定计数器的

值递减“1”。计数器值达到下限“0”后，停止减少。达到下限值后，即时出现上升沿，计数器

值也不再递减。 
“减计数”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，而且只能放在程序段的右侧。

参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut/Input COUNTER C 值递减的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，计数器“Counter_1”将预设为

值“100”。
操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，计数器“Counter_1”的值减 1。 
操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”时，计数器“Counter_1”的值被预设为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

比较操作 (S7-1200, S7-1500)

CMP ==：等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“等于”指令判断第一个比较值（<操作数 1>）是否等于第二个比较值（<操作数 
2>）。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将执行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在指令上方的操作数占位符中指定第一个比较值（<操作数 1>）。在指令下方的操作数占位

符中指定第二个比较值（<操作数 2>）。

如果启用了 IEC 检查，则要比较的操作数必须属于同一数据类型。如果未启用 IEC 检查，则

操作数的宽度必须相同。

比较浮点数

如果要比较数据类型 REAL 或 LREAL，则可使用指令“CMP ==：等于”。建议使用指令

“IN_RANGE：值在范围内”。

比较浮点数时，待比较的操作数必须具有相同的数据类型，而无需考虑具体的“IEC 检查”(IEC 
Check) 设置。

对于无效运算的运算结果（如，-1 的平方根），这些无效浮点数 (NaN) 的特定位模式不可

比较。即，如果一个操作数的值为 NaN，则指令“CMP ==：等于”的结果将为 FALSE。

比较字符串

在比较字符串时，通过字符的代码比较各字符（例如“a”大于“A”）。从左到右执行比较。第

一个不同的字符决定比较结果。

下表举例说明了字符串的比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“AA” “AA” 1
“Hello World” “HelloWorld” 0
“AA” “aa” 0
“aa” “aaa” 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP ==：等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将查询程

序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP ==：等于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP ==：等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中仍然显

示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP ==：等

于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP ==：等

于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

系统无法比较无效定时器、日期和时间的位模式（如，

DT#2015-13-33-25:62:99.999_999_999）。即，如果某个操作数的值无效，则指令“CMP 
==：等于”的结果将为 FALSE。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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比较硬件数据类型

为了能够比较 PORT 数据类型的操作数，需要从指令框的下拉列表中选择 WORD 数据类型。

如果要比较这两种硬件数据类型 HW_IO 和 HW_DEVICE，则需先在块接口的“Temp”区域创建

一个 HW_ANY 数据类型的变量，然后将数据类型为 HW_DEVICE 的 LADDR 复制到该变量中。

之后，才能对 HW_ANY 和 HW_IO 进行比较。

比较结构

说明

结构比较的可用性

结构比较功能仅适用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU，以及固件版本为 
V2.0 及以上版本的 S7-1500 系列 CPU。

如果两个变量的结构数据类型相同，则可以比较这两个结构化操作数的值。比较结构化变量

时，待比较操作数的数据类型必须相同，而无需考虑具体的“IEC 检查”(IEC Check) 设置。但

两个操作数中的一个为 VARIANT，而另一个为 ANY 时除外。如果编程时数据类型未知，则

可使用 VARIANT 数据类型。这样，就可比较任意数据类型的结构化变量操作数。此外，还

可以比较 VARIANT 或 ANY 数据类型的变量。

可以从指令框的下拉列表中选择该比较指令的数据类型 VARIANT。支持以下数据类型的变

量：

• PLC 数据类型 (UDT)
• STRUCT（STRUCT 数据类型的结构需包含在 PLC 数据类型中，或者待比较的两个结构需为 

ARRAY of STRUCT 的两个元素。不支持背景数据块和匿名结构的变量。）

• PLC 数据类型的数据块

• ANY 指向的变量

• VARIANT 指向的变量

要比较选定数据类型 ARRAY 和 VARIANT 的两个变量，需满足以下要求：

• 元素的数据类型必须相同。

• 两个 ARRAY 的维数必须相同。

• 所有维数的元素数量必须相同，而具体的 ARRAY 限值无需相同。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

ARRAY of BOOL
比较数据类型为 ARRAY OF BOOL 的两个操作数时，需要从下拉列表中选择数据类型 
VARIANT，而且如果元素的个数不能被 8 整除，还会比较填充位。这可能会影响比较结果。

如果待比较结构中的某个元素为无效 STRING/WSTRING、无效时间日期或无效浮点数，则 RLO
（逻辑运算结果）中的比较结果将返回信号状态“0”。
下表举例说明了一个结构比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 A 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 B 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL TRUE
INT 2 INT 3

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 VARIANT（由数据

类型为 A 的变量提

供）

变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了指令“等于”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个比较值

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要比较的第二个值

如上表中详细列示，数据类型 ARRAY、STRUCT（PLC 数据类型中）、VARIANT、ANY 和 
PLC 数据类型 (UDT) 仅适用于固件版本 V2.0 或 V4.2 及更高版本。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”=“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CMP <>：不等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“不等于”指令判断第一个比较值（<操作数 1>）是否不等于第二个比较值（<操作数 
2>）。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将执行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

在指令上方的操作数占位符中指定第一个比较值（<操作数 1>）。在指令下方的操作数占位

符中指定第二个比较值（<操作数 2>）。

如果启用了 IEC 检查，则要比较的操作数必须属于同一数据类型。如果未启用 IEC 检查，则

操作数的宽度必须相同。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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比较浮点数

如果要比较数据类型 REAL 或 LREAL，则可使用指令“CMP <>：不等于”。建议使用指令

“OUT_RANGE：值超出范围”。

如果要比较浮点数，则无论 IEC 检查的设置如何，要比较的操作数都必须属于相同数据类型。

对于无效运算的运算结果（如，-1 的平方根），这些无效浮点数 (NaN) 的特定位模式不可

比较。即，如果一个操作数的值为 NaN，则指令“CMP <>：不等于”的结果为 FALSE。

比较字符串

比较字符串时，系统将对各字符的代码进行比较（如，“a”大于“A”）。并按照从左到右的顺

序进行比较。第一个不同的字符决定比较结果。

下表举例说明了字符串的比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“AA” “aa” 1
“Hello World” “HelloWorld” 1
“AA” “AA” 0
“aa” “aaa” 1

此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP <>：不等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将查询

程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP <>：不等于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP <>：不等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中仍然

显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP <>：不等

于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP <>：不

等于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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比较定时器、日期和时间

系统无法比较无效定时器、日期和时间的位模式（如，

DT#2015-13-33-25:62:99.999_999_999）。即，如果某个操作数的值无效，则指令“CMP 
<>：不等于”的结果为 TRUE。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

比较硬件数据类型

为了能够比较 PORT 数据类型的操作数，需要从指令框的下拉列表中选择 WORD 数据类型。

如果要比较这两种硬件数据类型 HW_IO 和 HW_DEVICE，则需先在块接口的“Temp”区域创建

一个 HW_ANY 数据类型的变量，然后将数据类型为 HW_DEVICE 的 LADDR 复制到该变量中。

之后，才能对 HW_ANY 和 HW_IO 进行比较。

比较结构

说明

结构比较的可用性

结构比较功能仅适用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU，以及固件版本为 
V2.0 及以上版本的 S7-1500 系列 CPU。

如果两个变量的结构数据类型相同，则可以比较这两个结构化操作数的值。比较结构化变量

时，待比较操作数的数据类型必须相同，而无需考虑具体的“IEC 检查”(IEC Check) 设置。但

两个操作数中的一个为 VARIANT，而另一个为 ANY 时除外。如果编程时数据类型未知，则

可使用 VARIANT 数据类型。这样，就可比较任意数据类型的结构化变量操作数。此外，还

可以比较 VARIANT 或 ANY 数据类型的变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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可以从指令框的下拉列表中选择该比较指令的数据类型 VARIANT。支持以下数据类型：

• PLC 数据类型

• STRUCT（数据类型 STRUCT 的结构需包含在 PLC 数据类型 (UDT) 中，或两个结构为 ARRAY 
of STRUCT 中待比较的两个元素。不支持匿名结构。）

• ANY 指向的变量

• VARIANT 指向的变量

要比较选定数据类型 ARRAY 和 VARIANT 的两个变量，需满足以下要求：

• 元素的数据类型必须相同。

• 两个 ARRAY 的维数必须相同。

• 所有维数的元素数量必须相同，而具体的 ARRAY 限值无需相同。

说明

ARRAY of BOOL
比较数据类型为 ARRAY OF BOOL 的两个操作数时，需要从下拉列表中选择数据类型 
VARIANT，而且如果元素的个数不能被 8 整除，还会比较填充位。这可能会影响比较结果。

如果待比较结构中的某个元素为无效 STRING/WSTRING、无效时间日期或无效浮点数，则 RLO
（逻辑运算结果）中的比较结果将返回信号状态“0”。
下表举例说明了一个结构比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 A 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 B 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL TRUE
INT 2 INT 3

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 VARIANT（由数据

类型为 A 的变量提

供）

变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“不等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

如上表中详细列示，数据类型 ARRAY、STRUCT（PLC 数据类型中）、VARIANT、ANY 和 
PLC 数据类型 (UDT) 仅适用于固件版本 V2.0 或 V4.2 及更高版本。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”<>“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CMP >=：大于或等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“大于或等于”指令判断第一个比较值（<操作数 1>）是否大于或等于第二个比较值

（<操作数 2>）。要比较的两个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将执行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

在指令上方的操作数占位符中指定第一个比较值（<操作数 1>）。在指令下方的操作数占位

符中指定第二个比较值（<操作数 2>）。

比较字符串

在比较字符串时，通过字符的代码比较各字符（例如“a”大于“A”）。从左到右执行比较。第

一个不同的字符决定比较结果。如果较长字符串的左侧部分和较短字符串相同，则认为较长

字符串更大。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1263



下表举例说明了字符串的比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“BB” “AA” 1
“AAA” “AA” 1
“Hello World” “Hello World” 1
“Hello World” “HelloWorld” 0
“AA” “aa” 0
“AAA” “a” 0

此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >=：大于或等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将

查询程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >=：大于或等于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP >=：大于或等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中

仍然显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >=：大于或

等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP >=：
大于或等于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

比较时间值时，如果 <操作数 1> 中的时间点大于（晚于）或等于 <操作数 2> 中的时间点，

则该指令的 RLO 为“1”。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1264 编程和操作手册, 11/2022



比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

参数

下表列出了“大于或等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”>=“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
检测存储区的填充量示例  (页 9456)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CMP <=：小于或等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“小于或等于”指令判断第一个比较值（<操作数 1>）是否小于或等于第二个比较值

（<操作数 2>）。要比较的两个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将执行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

在指令上方的操作数占位符中指定第一个比较值（<操作数 1>）。在指令下方的操作数占位

符中指定第二个比较值（<操作数 2>）。

比较字符串

在比较字符串时，通过字符的代码比较各字符（例如“a”大于“A”）。从左到右执行比较。第

一个不同的字符决定比较结果。如果较长字符串的左侧部分和较短字符串相同，则认为较短

字符串更小。

下表举例说明了字符串的比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“AA” “aa” 1
“AAA” “a” 1
“Hello World” “Hello World” 1
“HelloWorld” “Hello World” 0
“BB” “AA” 0
“AAA” “AA” 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP <=：小于或等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将

查询程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP <=：小于或等于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP <=：小于或等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中

仍然显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP <=：小于或

等于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP <=：
小于或等于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

比较时间值时，如果 <操作数 1> 中的时间点小于（早于）或等于 <操作数 2> 中的时间点，

则该指令的 RLO 为“1”。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“小于或等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”<=“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CMP >：大于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“大于”指令确定第一个比较值（<操作数 1>）是否大于第二个比较值（<操作数 
2>）。要比较的两个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将执行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

在指令上方的操作数占位符中指定第一个比较值（<操作数 1>）。在指令下方的操作数占位

符中指定第二个比较值（<操作数 2>）。

比较字符串

在比较字符串时，通过字符的代码比较各字符（例如“a”大于“A”）。从左到右执行比较。第

一个不同的字符决定比较结果。如果较长字符串的左侧部分和较短字符串相同，则认为较长

字符串更大。

下表举例说明了字符串的比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“BB” “AA” 1
“AAA” “AA” 1
“AA” “aa” 0
“AAA” “a” 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >：大于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将查询程

序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >：大于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP >：大于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中仍然显示

之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >：大

于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP >：大

于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

比较时间值时，如果 <操作数 1> 中的时间点大于（晚于）<操作数 2> 中的时间点，则该指

令的 RLO 为“1”
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“大于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”>“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CMP <：小于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“小于”指令判断第一个比较值（<操作数 1>）是否小于第二个比较值（<操作数 
2>）。要比较的两个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将执行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

在指令上方的操作数占位符中指定第一个比较值（<操作数 1>）。在指令下方的操作数占位

符中指定第二个比较值（<操作数 2>）。

比较字符串

在比较字符串时，通过字符的代码比较各字符（例如“a”大于“A”）。从左到右执行比较。第

一个不同的字符决定比较结果。如果较长字符串的左侧部分和较短字符串相同，则认为较短

字符串更小。

下表举例说明了字符串的比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“AA” “aa” 1
“AAA” “a” 1
“BB” “AA” 0
“AAA” “AA” 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP <：小于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）之前，系统将查询程

序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP <：小于”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP <：小于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT），程序段中仍然显示

之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP <：小

于”（数据类型 STRING、WSTRING 或 VARIANT）的状态才会正确显示。指令“CMP <：小

于”将在程序段中灰显为取消激活状态。

比较定时器、日期和时间

比较时间值时，如果 <操作数 1> 中的时间点小于（早于）<操作数 2> 中的时间点，则该指

令的 RLO 为“1”
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 TIME 
数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法转换，

则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行比较操

作。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“小于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”<“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
检测存储区的填充量示例  (页 9456)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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IN_RANGE：值在范围内 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“值在范围内”指令查询输入 VAL 的值是否在指定的取值范围内。

使用输入 MIN 和 MAX 可以指定取值范围的限值。“值在范围内”指令将输入 VAL 的值与输

入 MIN 和 MAX 的值进行比较，并将结果发送到功能框输出中。如果输入 VAL 的值满足 MIN 
<= VAL 或 VAL <=MAX 比较条件，则功能框输出的信号状态为“1”。如果不满足比较条件，则

功能框输出的信号状态为“0”。
如果功能框输入的信号状态为“0”，则不执行“值在范围内”指令。

只有待比较值的数据类型相同且互连了功能框输入时，才能执行该比较功能。

参数

下表列出了“值在范围内”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

功能框输入 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

上一个逻辑运算的结果

MIN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

取值范围的下限

VAL Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

比较值

MAX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

取值范围的上限

功能框输出 Output BOOL I、Q、M、D、L 比较结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“Tag_Value”的值在由操作数“Tag_Min”和“Tag_Max”（MIN <= VAL 或 VAL <= 

MAX）的当前值指定的取值范围之内。

• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

OUT_RANGE：值超出范围 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“值超出范围”指令查询输入 VAL 的值是否超出指定的取值范围。

使用输入 MIN 和 MAX 可以指定取值范围的限值。“值超出范围”指令将输入 VAL 的值与输

入 MIN 和 MAX 的值进行比较，并将结果发送到功能框输出中。如果输入 VAL 的值满足 MIN 
> VAL 或 VAL >MAX 比较条件，则功能框输出的信号状态为“1”。如果指定的 REAL 数据类型

的操作数具有无效值，则功能框输出的信号状态也为“1”。 
如果输入 VAL 的值不满足 MIN > VAL 或 VAL > MAX  的条件，则功能框输出返回信号状态“0”。
如果功能框输入的信号状态为“0”，则不执行“值超出范围”指令。

只有待比较值的数据类型相同且互连了功能框输入时，才能执行该比较功能。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 
下表列出了“值超出范围”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

功能框输入 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

上一个逻辑运算的结果

MIN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

取值范围的下限

VAL Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

比较值

MAX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

取值范围的上限

功能框输出 Output BOOL I、Q、M、D、L 比较结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“Tag_Value”的值在由操作数“Tag_Min”和“Tag_Max”（MIN > VAL 或 VAL > MAX）

的值指定的取值范围之外。

• 操作数 "TagIn_3" 的信号状态为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

----I OK I----：检查有效性 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用“检查有效性”指令检查操作数的值（<操作数>）是否为有效的浮点数。如果该指

令输入的信号状态为“1”，则在每个程序周期内都进行检查。

查询时，如果操作数的值是有效浮点数且指令的信号状态为“1”，则该指令输出的信号状态为

“1”。在其它任何情况下，“检查有效性”指令输出的信号状态都为“0”。
可以同时使用“检查有效性”指令和 EN 机制。如果将该指令功能框连接到 EN 使能输入，则

仅在值的有效性查询结果为正数时才置位使能输入。使用该功能，可确保仅在指定操作数的

值为有效浮点数时才启用该指令。

参数

下表列出了“检查有效性”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、L 要查询的值。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“Tag_Value1”和“Tag_Value2”的值显示为有效浮点数时，会执行“乘”指令。将操

作数“Tag_Value1”的值中乘以操作数“Tag_Value2”的值。乘积将写入操作数“Tag_Result”。如

果成功执行该指令，则将 TagOut 和“ENO”使能输出的信号状态置位为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

----I NOT_OK I----：检查无效性 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用“检查无效性”指令检查操作数的值（<操作数>）是否为无效的浮点数。如果该指

令输入的信号状态为“1”，则在每个程序周期内都进行检查。

查询时，如果操作数的值是无效浮点数且指令的信号状态为“1”，则该指令输出的信号状态为

“1”。在其它任何情况下，“检查无效性”指令输出的信号状态都为“0”。

参数

下表列出了指令“检查无效性”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、L 要查询的值。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_Value”的值为无效浮点数，则不执行“移动值”指令。ENO 使能输出中

操作数“TagOut”的信号状态将置位为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

VARIANT (S7-1200, S7-1500)

EQ_Type：比较数据类型与变量数据类型是否“相等” (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“比较数据类型与变量数据类型是否“相等””指令查询 VARIANT 所指向变量的

数据类型。比较在块接口中声明的变量（<操作数 1>）的数据类型与变量（<操作数 2>）的

数据类型，确定这两者是否“相等”。

<操作数 1> 的数据类型必须为 VARIANT；<操作数 2> 可以为基本数据类型或 PLC 数据类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。该指令的 RLO 将按照以下方式与整个程序段的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将执行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

在该指令上方的操作数占位符中，指定 <操作数 1>。在该指令下方的操作数占位符中，指定 <
操作数 2>。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CMP ==”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某个

部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CMP ==：等于 (页 1251)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“比较数据类型与变量数据类型是否“相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数 1> Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即操作数 #Tag_Operand1 等于“Tag_Operand2”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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NE_Type：比较数据类型与变量数据类型是否“不相等” (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“比较数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令，查询 VARIANT 指向而变

量中未包含的数据类型。比较在块接口中声明的变量（<操作数 1>）的数据类型与变量（<操
作数 2>）的数据类型，确定这两者是否“不相等”。

<操作数 1> 的数据类型必须为 VARIANT；<操作数 2> 可以为基本数据类型或 PLC 数据类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。该指令的 RLO 将按照以下方式与整个程序段的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将执行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

在该指令上方的操作数占位符中，指定 <操作数 1>。在该指令下方的操作数占位符中，指定 <
操作数 2>。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CMP <>”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某个

部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CMP <>：不等于 (页 1257)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“比较数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数 1> Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

<操作数 2> Input 位序列、整数、

浮点数、定时

器、日期时间、

字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即操作数 #Tag_Operand1 不等于“Tag_Operand2”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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EQ_ElemType：比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“相等” (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“相等””指令查询 VARIANT 指
向的变量的数据类型。比较在块接口中声明的变量（<操作数 1>）的数据类型与变量（<操
作数 2>）的数据类型，确定这两者是否“相等”。

<操作数 1> 的数据类型必须为 VARIANT；<操作数 2> 可以为基本数据类型或 PLC 数据类型。

如果 VARIANT 变量（<操作数 1>）的数据类型是 ARRAY，将比较 ARRAY 元素的数据类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。该指令的 RLO 将按照以下方式与整个程序段的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将执行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

在该指令上方的操作数占位符中，指定 <操作数 1>。在该指令下方的操作数占位符中，指定 <
操作数 2>。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CMP ==”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某个

部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CMP ==：等于 (页 1251)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数 1> Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即操作数 #Tag_Operand1 等于“Tag_Operand2”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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NE_ElemType：比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“不相等” (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令查询 VARIANT 指
向的变量没有的数据类型。比较在块接口中声明的变量（<操作数 1>）的数据类型与变量（<
操作数 2>）的数据类型，确定这两者是否“不相等”。

<操作数 1> 的数据类型必须为 VARIANT；<操作数 2> 可以为基本数据类型或 PLC 数据类型。

如果 VARIANT 变量（<操作数 1>）的数据类型是 ARRAY，将比较 ARRAY 元素的数据类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。该指令的 RLO 将按照以下方式与整个程序段的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将执行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

在该指令上方的操作数占位符中，指定 <操作数 1>。在该指令下方的操作数占位符中，指定 <
操作数 2>。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CMP <>”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某个

部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CMP <>：不等于 (页 1257)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1286 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数 1> Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即操作数 #Tag_Operand1 不等于“Tag_Operand2”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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IS_NULL：检查 EQUALS NULL 指针 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“检查 EQUALS NULL 指针”，可查询 VARIANT 或引用是否指向一个 NULL 指针，

而非指向一个对象。

<操作数> 的数据类型必须为 VARIANT 或 REF_TO <数据类型>。

说明

VARIANT 变量指向 ANY 指针

如果 VARIANT 变量指向 ANY 指针，指令始终会返回结果 RLO =“0”，即使 ANY 指针为 NULL。

参数

下表列出了“检查 EQUALS NULL 指针”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input VARIANT 或 
REF_TO <数据类

型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

EQUAL NULL 比较的操作

数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即 #Tag_Operand 操作数不指向对象。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

NOT_NULL：检查 UNEQUALS NULL 指针 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“检查 UNEQUALS NULL 指针”，可查询 VARIANT 或引用是否未指向一个 NULL 指
针，而指向一个对象。

<操作数> 的数据类型必须为 VARIANT 或 REF_TO <数据类型>。

说明

VARIANT 变量指向 ANY 指针

如果 VARIANT 变量指向 ANY 指针，指令始终会返回结果 RLO =“1”，即使 ANY 指针为 NULL。

参数

下表列出了“检查 UNEQUALS NULL 指针”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input VARIANT 或 
REF_TO <数据类

型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

UNEQUALS NULL 比较的

操作数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即 #Tag_Operand 操作数指向对象。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

IS_ARRAY：检查 ARRAY (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“检查 ARRAY”指令查询 VARIANT 是否指向 ARRAY 数据类型的变量。

<操作数> 必须为 VARIANT 数据类型。

参数

下表列出了“检查 ARRAY”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

为 ARRAY 查询的操作数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

检查 ARRAY 数据块

如果 IS_ARRAY 指令中使用 ArrayDB 并通过 DB_ANY_TO_VARIANT  生成输入参数 VARIANT，
则程序中需使用 ArrayDB 符号作为数据类型为 VARIANT 的形参的实参。只需下载使用点即

可正常运行，而无需执行该使用点。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 满足比较指令的条件，即“#Tag_VARIANTToArray”操作数具有 ARRAY 数据类型。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

EQ_TypeOfDB：比较 EQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“比较 EQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型”用于查询某个数据块的数据

类型，该数据块由 DB_ANY 数据类型变量进行寻址。由变量 <操作数 1> 寻址的 DB 的数据

类型可与另一个变量的数据类型比较，也可直接与“Equal”的某个数据类型 (<操作数 2>) 进
行比较。

<操作数 1> 的数据类型必须为 DB_ANY。<操作数 2> 可以是 PLC 数据类型、系统数据类型、

轴或 FB。
如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。该指令的 RLO 将按照以下方式与整个程序段的 RLO 进行逻辑运算： 
• 串联比较指令时，将执行“与”运算。 
• 并联比较指令时，将进行“或”运算。 
在该指令上方的操作数占位符中，指定 <操作数 1>。在该指令下方的操作数占位符中，指定 <
操作数 2>。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数 1> Input DB_ANY L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行声

明。）

第一个操作数

<操作数 2> Input TYPE_ID I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果所寻址 DB 中 #InputDBAny 操作数的数据类型与 TO_SpeedAxis 数据类型相同，则满

足该比较指令的条件。

满足以下条件时，不置位输出“TagOut”：
• 数据块的编号为“0”。
• 数据块不存在。

• 该数据块是一个 ARRAY 数据块。

• 数据块包含数据类型 UDT（PLC 数据类型）的变量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1292 编程和操作手册, 11/2022



NE_TypeOfDB：比较 UNEQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“比较 NOT EQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型”用于查询用于查询某个

数据块不具有的数据类型，该数据块由 DB_ANY 数据类型变量进行寻址。由变量（<操作数 
1>）寻址的 DB 的数据类型可与另一个变量的数据类型比较，也可直接与“Not equal”的某个

数据类型（<操作数 2>）进行比较。

<操作数 1> 的数据类型必须为 DB_ANY。<操作数 2> 可以是 PLC 数据类型、系统数据类型、

轴或 FB。
如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。该指令的 RLO 将按照以下方式与整个程序段的 RLO 进行逻辑运算： 
• 串联比较指令时，将执行“与”运算。 
• 并联比较指令时，将进行“或”运算。 
在该指令上方的操作数占位符中，指定 <操作数 1>。在该指令下方的操作数占位符中，指定 <
操作数 2>。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<操作数 1> Input DB_ANY L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行声

明。）

第一个操作数

<操作数 2> Input TYPE_ID I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
第二个操作数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果所寻址 DB 中 #InputDBAny 操作数的数据类型与 TO_SpeedAxis 数据类型不同，则满

足该比较指令的条件。

满足以下条件时，不置位输出“TagOut”：
• 数据块的编号为“0”。
• 数据块不存在。

• 该数据块是一个 ARRAY 数据块。

• 数据块包含数据类型 UDT（PLC 数据类型）的变量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

数学函数 (S7-1200, S7-1500)

CALCULATE：计算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算”指令定义并执行表达式，根据所选数据类型计算数学运算或复杂逻辑运算。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。根据所选的数据类型，可以组合某

些指令的函数以执行复杂计算。将在一个对话框中指定待计算的表达式，单击指令框上方的

“计算器”图标可打开该对话框。表达式可以包含输入参数的名称和指令的语法。不能指定

操作数名称和操作数地址。

指令
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在初始状态下，指令框至少包含两个输入（IN1 和 IN2）。可以扩展输入数目。在功能框中

按升序对插入的输入编号。

使用输入的值执行指定表达式。表达式中不一定会使用所有的已定义输入。该指令的结果将

传送到输出 OUT 中。

说明

如果表达式中的一个数学运算失败，则没有结果传送到输出 OUT，并且使能输出 ENO 返回

信号状态“1”。

如果在表达式中使用了功能框中不可用的输入，则会自动插入这些输入。这要求表达式中新

定义的输入编号是连续的。例如，如果表达式中未定义输入 IN3，就不能使用输入 IN4。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• “计算”指令的结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

• 执行表达式中某个指令期间出错。

下表列出了可在“计算”指令的表达式中一起执行的指令（取决于所选的数据类型）：

数据类型 指令 语法 示例

位字符串 AND：“与”运算 AND IN1 AND IN2 
OR IN3OR：“或”运算 OR

XOR：“异或”运算 XOR
INV：求反码 NOT
SWAP：交换 1) SWAP

整数 ADD：加 + (IN1 + IN2) * 
IN3;
(ABS(IN2)) * 
(ABS(IN1))

SUB：减 -
MUL：乘 *
DIV：除 /
MOD：返回除法的余数 MOD
INV：求反码 NOT
NEG：取反 -(in1)
ABS：计算绝对值 ABS( )

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1295



数据类型 指令 语法 示例

浮点数 ADD：加 + ((SIN(IN2) * 
SIN(IN2) + 
(SIN(IN3) * 
SIN(IN3)) / 
IN3));
(SQR(SIN(IN2)) 
+ 
(SQR(COS(IN3)
) / IN2))

SUB：减 -
MUL：乘 *
DIV：除 /
EXPT：取幂 **
ABS：计算绝对值 ABS( )
SQR：计算平方 SQR( )
SQRT：计算平方根 SQRT( )
LN：计算自然对数 LN( )
EXP：计算指数值 EXP( )
FRAC：返回小数 FRAC( )
SIN：计算正弦值 SIN( )
COS：计算余弦值 COS( )
TAN：计算正切值 TAN( )
ASIN：计算反正弦值 ASIN( )
ACOS：计算反余弦值 ACOS( )
ATAN：计算反正切值 ATAN( )
NEG：取反 -(in1)
TRUNC：截尾取整 TRUNC( )
ROUND：取整 ROUND( )
CEIL：浮点数向上取整 CEIL( )
FLOOR：浮点数向下取整 FLOOR( )

1) 不可使用数据类型 BYTE。

参数

下表列出了“计算”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1296 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个可用的输入

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常量

第二个可用的输入

INn Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常量

其它插入的值

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P

终结果要传送到的输出。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value_1 4
IN2 Tag_Value_2 4
IN3 Tag_Value_3 3
IN4 Tag_Value_4 2
OUT Tag_Result 12

如果输入“Tag_Input”的信号状态为“1”，则将执行“计算”指令。将操作数“Tag_Value_1”的
值与操作数“Tag_Value_2”的值相加。求得的和乘以操作数“Tag_Value_3”的值。求得的积除

以操作数“Tag_Value_4”的值。求得的商作为 终结果传送到操作数“Tag_Result”中，并复制

指令
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到该指令的输出 OUT 中。如果成功执行该指令，则将 ENO 使能输出和“Tag_Output”操作数

的信号状态置位为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

使用“计算”指令 (页 9429)
有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
计算方程式的示例 (页 9459)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ADD：加 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“加”指令，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值相加，并在输出 OUT（OUT：= IN1+IN2）
处查询总和。

在初始状态下，指令框中至少包含两个输入（IN1 和 IN2）。可以扩展输入数目。在功能框

中按升序对插入的输入编号。执行该指令时，将所有可用输入参数的值相加。求得的和存储

在输出 OUT 中。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指令结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“加”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要相加的第一个数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要相加的第二个数

INn Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要相加的可选输入值。

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

总和

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“加”指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操

作数“Tag_Value2”的值相加。相加的结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，

则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
选择数据类型 (页 9420)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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SUB：减 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“减”指令，将输入 IN2 的值从输入 IN1 的值中减去，并在输出 OUT（OUT：= IN1-
IN2）处查询差值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指令结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“减”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

被减数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

相减

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

差值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“减”指令。从操作数“Tag_Value1”的值中，

减去操作数“Tag_Value2”的值。相减的结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成

功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MUL：乘 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“乘”指令，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值相乘，并在输出 OUT（OUT：= IN1*IN2）
处查询乘积。

可以在指令功能框中展开输入的数字。在功能框中以升序对相加的输入进行编号。指令执行

时，将所有可用输入参数的值相乘。乘积存储在输出 OUT 中。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 输入 EN 的信号状态为“0”。
• 结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

指令
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参数

下表列出了“乘”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

乘数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

相乘的数

INn Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

可相乘的可选输入值。

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

乘积

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“乘”指令。将操作数“Tag_Value1”的值中乘

以操作数“Tag_Value2”的值。相乘的结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，

则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令
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LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

DIV：除 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“除”指令，可以将输入 IN1 的值除以输入 IN2 的值，并在输出 OUT (OUT := IN1/IN2) 
处查询商值。

满足以下某一条件时，使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 该指令的结果超出输出 OUT 处指定数据类型所允许的范围。

• 浮点数的值无效。

说明

除“0”值
除法运算中，如果被除数 (IN1) 除以一个值为“0”除数 (IN2)带，则使能输出 (ENO) 的信号状

态置位为“TRUE”。
被“0”除时，商值 (OUT) 受以下数据类型影响：

• 数据类型为 INT 或 LREAL：商值 (OUT) 为“0”。
• 数据类型为 REAL：商值 (OUT) 为 大值“2143289344"”。 

例外：如果被除数和除数的数为“0”，则商为“nan”(not a number)。

参数

下表列出了“除”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

被除数

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

除数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

商值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“除”指令。将操作数“Tag_Value1”的值除以

操作数“Tag_Value2”的值。除运算的结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，

则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MOD：返回除法的余数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“返回除法的余数”指令，将输入 IN1 的值除以输入 IN2 的值，并通过输出 OUT 查
询余数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“返回除法的余数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

被除数

IN2 Input 整数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

除数

OUT Output 整数 I、Q、M、D、
L、P

除法的余数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“返回除法的余数”指令。将操作数

“Tag_Value1”的值除以操作数“Tag_Value2”的值。相除的余数存储在操作数“Tag_Result”中。

如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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NEG：取反 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“取反”指令更改输入 IN 中值的符号，并在输出 OUT 中查询结果。例如，如果输

入 IN 为正值，则该值的负等效值将发送到输出 OUT。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指令结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input SINT、
INT、
DINT、浮

点数

SINT、
INT、
DINT、
LINT、浮

点数

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

输入值

OUT Output SINT、
INT、
DINT、浮

点数

SINT、
INT、
DINT、
LINT、浮

点数

I、Q、M、

D、L、P
输入值取反

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“取反”指令。更改输入“TagIn_Value”中值

的符号，并将结果存储至输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的
信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

INC：递增 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“递增”指令将参数 IN/OUT 中操作数的值为更改下一个更大的值，并查询结果。只

有使能输入 EN 的信号状态为“1”时，才执行“递增”指令。如果在执行期间未发生溢出错误，

则使能输出 ENO 的信号状态也为“1”。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 浮点数的值无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“递增”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN/OUT InOut 整数 I、Q、M、D、L 要递增的值。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态都为“1”，则操作数“Tag_InOut”的值将加 1 并置

位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DEC：递减 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“递减”指令将参数 IN/OUT 中操作数的值为更改下一个更小的值，并查询结果。只

有使能输入 EN 的信号状态为“1”时，才执行“递减”指令。如果在执行期间未超出所选数据

类型的值范围，则输出 ENO 的信号状态也为“1”。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“递减”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN/OUT InOut 整数 I、Q、M、D、L 要递减的值。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态都为“1”，则操作数“Tag_InOut”的值将减 1 并置

位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ABS：计算绝对值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算绝对值”指令，计算输入 IN 处指定的值的绝对值。指令结果被发送到输出 
OUT，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“计算绝对值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input SINT、

INT、
DINT、浮

点数

SINT、
INT、
DINT、
LINT、浮

点数

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

输入值

OUT Output SINT、
INT、
DINT、浮

点数

SINT、
INT、
DINT、
LINT、浮

点数

I、Q、

M、D、
L、P

输入值的绝对值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value -6.234
OUT TagOut_Value 6.234

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“计算绝对值”指令。该指令会计算输入

“TagIn_Value”值的绝对值，并将结果发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则

置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MIN：获取 小值 (S7-1200, S7-1500)

说明

“获取 小值”指令比较可用输入的值，并将 小的值写入输出 OUT 中。在指令框中可以通

过其它输入来扩展输入的数量。在功能框中按升序对输入进行编号。

要执行该指令， 少需要指定 2 个输入， 多可以指定 100 个输入。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 在执行该指令的过程中，后台转换数据类型失败。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“获取 小值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、M、D、
L、P 或常量

第二个输入值

INn Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、M、D、
L、P 或常量

其它插入的输入（其值待

比较）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、M、D、
L、P

结果

在不激活 IEC 检查时，还可以使用 TIME、LTIME、TOD、LTOD、DATE 和 LDT 数据类型的

变量，方法是选择长度相同的位串或整数作为指令的数据类型（例如，用 UDINT 或 DWORD 
= 32 位来代替 TIME => DINT）。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT TagOut_Value 12222

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将比较指定操作

数的值，并将 小的值（“TagIn_Value1”）复制到输出“TagOut_Value”中。如果成功执行该

指令，则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MAX：获取 大值 (S7-1200, S7-1500)

说明

“获取 大值”指令比较可用输入的值，并将 大的值写入输出 OUT 中。在指令框中可以通

过其它输入来扩展输入的数量。在功能框中按升序对输入进行编号。

要执行该指令， 少需要指定 2 个输入， 多可以指定 100 个输入。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 在执行该指令的过程中，后台转换数据类型失败。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“获取 大值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、M、D、
L、P 或常量

第二个输入值

INn Input 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、M、D、
L、P 或常量

其它插入的输入（其值待

比较）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output 整数、浮点数、

DTL、DT
I、Q、M、D、
L、P

结果

在不激活 IEC 检查时，还可以使用 TIME、LTIME、TOD、LTOD、DATE 和 LDT 数据类型的

变量，方法是选择长度相同的位串或整数作为指令的数据类型（例如，用 UDINT 或 DWORD 
= 32 位来代替 TIME => DINT）。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT TagOut_Value 14444

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将比较指定的操

作数，并将 大的值（“TagIn_Value2”）复制到输出“TagOut_Value”中。如果成功执行该指

令，则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

LIMIT：设置限值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“设置限值”指令，将输入 IN 的值限制在输入 MN 与 MX 的值范围之间。如果输入 
IN 的值满足条件 MN <= IN <= MX，则复制到 OUT 输出中。如果不满足该条件且输入值 IN 低
于下限 MN，则将输出 OUT 设置为输入 MN 的值。如果超出上限 MX，则将输出 OUT 设置

为输入 MX 的值。

如果输入 MN 的值大于输入 MX 的值，则结果为 IN 参数中的指定值且使能输出 ENO 为“0”。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 某个操作数的值无效。

• MN 输入的值大于 MX 输入的值。

参数

下表列出了“设置限值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
MN Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、
DTL、DT

整数、浮点

数、TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、
DTL、DT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

下限

IN Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、
DTL、DT

整数、浮点

数、TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、
DTL、DT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

输入值

MX Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、
DTL、DT

整数、浮点

数、TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、
DTL、DT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

上限

OUT Output 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、
DTL、DT

整数、浮点

数、TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、
DTL、DT

I、Q、M、

D、L、P
结果

如果未启用 IEC 测试，则不能使用数据类型 TOD、LTOD、DATE 和 LDT。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MN Tag_MN 12000
IN Tag_Value 8000
MX Tag_MX 16000
OUT Tag_Result 12000

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value”的
值与操作数“Tag_MN”和“Tag_MX”的值进行比较。由于操作数“Tag_Value”的值小于下限值，

因此将操作数“Tag_MN”的值复制到输出“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SQR：计算平方 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算平方”指令计算输入 IN 的浮点值的平方，并将结果写入输出 OUT。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算平方”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 5.0
OUT Tag_Result 25.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算平方”指令。该指令将计算操作数

“Tag_Value”的值的平方，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位

输出“TagOut”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)
选择 LAD 元素的数据类型 (页 9420)

SQRT：计算平方根 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算平方根”指令计算输入 IN 的浮点值的平方根，并将结果写入输出 OUT。如

果输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则输出 OUT 返回一个无效

浮点数。如果输入 IN 的值为“0”，则结果也为“0”。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值为负值。

参数

下表列出了“计算平方根”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方根

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 25.0
OUT Tag_Result 5.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算平方根”指令。该指令将计算操作数

“Tag_Value”的值的平方根，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置

位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)
选择 LAD 元素的数据类型 (页 9420)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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LN：计算自然对数 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算自然对数”指令，可以计算输入 IN 处值以 (e = 2.718282) 为底的自然对数。计

算结果将存储在输出 OUT 中，可供查询。如果输入值大于零，则该指令的结果为正数。如

果输入值小于零，则输出 OUT 返回一个无效浮点数。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值为负值。

参数

下表列出了“计算自然对数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的自然对数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算自然对数”指令。该指令会计算输入

“Tag_Value”的值的自然对数，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则

置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

EXP：计算指数值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算指数值”指令，以 e (e = 2.718282e) 为底计算输入 IN 的值的指数，并将结

果存储在输出 OUT 中，可供查询 (OUT = eIN)。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算指数值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值 IN 的指数值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算指数值”指令。该指令将以 e 为底，计

算操作数“Tag_Value”的值的指数，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，

则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SIN：计算正弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算正弦值”指令，可以计算角度的正弦值。角度大小在 IN 输入处以弧度的形式指

定。指令结果被发送到输出 OUT，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“计算正弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

角度值（弧度形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的正弦

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +1.570796 (π/2)
OUT Tag_Result 1.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“计算正弦值”指令。该指令计算输入

“Tag_Value”指定的角度的正弦并将结果保存在“Tag_Result”输出中。如果成功执行该指令，

则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

COS：计算余弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算余弦值”指令，可以计算角度的余弦值。角度大小在 IN 输入处以弧度的形式指

定。指令结果被发送到输出 OUT，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算余弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

角度值（弧度形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的余弦

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +1.570796 (π/2)
OUT Tag_Result 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“计算余弦值”指令。该指令计算输入

“Tag_Value”指定的角度的余弦并将结果保存在“Tag_Result”输出中。如果成功执行该指令，

则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

TAN：计算正切值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算正切值”指令，可以计算角度的正切值。角度大小在 IN 输入处以弧度的形式指

定。指令结果被发送到输出 OUT，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“计算正切值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

角度值（弧度形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的正切

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +3.141593 (π)
OUT Tag_Result 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令计算输入“Tag_Value”指定的角

度的正切并将结果保存在“Tag_Result”输出中。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ASIN：计算反正弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算反正弦值”指令，根据输入 IN 指定的正弦值，计算与该值对应的角度值。只

能为输入 IN 指定范围 -1 到 +1 内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，在输出 OUT 
中输出，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。 
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值超出允许的值范围（-1 到 +1）。

参数

下表列出了“计算反正弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

正弦值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1.0
OUT Tag_Result +1.570796 (π/2)

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算反余弦值”指令。该指令会计算与输入

“Tag_Value”的正弦值对应的角度值。该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执

行该指令，则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ACOS：计算反余弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算反余弦值”指令，根据输入 IN 指定的余弦值，计算与该值对应的角度值。只

能为输入 IN 指定范围 -1 到 +1 内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，在输出 OUT 
中输出，范围在 0 到 +π 之间。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值超出允许的值范围（-1 到 +1）。

参数

下表列出了“计算反余弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

余弦值 

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 0
OUT Tag_Result +1.570796 (π/2)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算反余弦值”指令。该指令会计算与输入

“Tag_Value”的余弦值对应的角度值。该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执

行该指令，则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ATAN：计算反正切值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“计算反正切值”指令，根据输入 IN 指定的正切值，计算与该值对应的角度值。输

入 IN 中的值只能是有效的浮点数（或 -NaN/+NaN）。计算出的角度值以弧度形式在输出 OUT 
中输出，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算反正切值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

正切值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1.0
OUT Tag_Result +0.785398 (π/4)

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算反正切值”指令。该指令会计算输入

“Tag_Value”的正切值对应的角度值。该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执

行该指令，则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
无效浮点数 (页 280)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

FRAC：返回小数 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“返回小数”指令，可确定输入 IN 值的小数位。查询的结果存储在输出 OUT 中，可供

查询。例如，如果输入 IN 的值为 1.125，则输出 OUT 的值为 0.125。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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满足以下某一条件时，使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“返回小数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要确定其小数位的值。

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入 IN 的值的小数位

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1.125
OUT Tag_Result 0.125

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态都为“1”，则将启动“返回小数”指令。将操作数

“Tag_Value”值的小数位复制到操作数“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，则输出 ENO 的
信号状态为“1”，并将置位输出“TagOut”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

EXPT：取幂 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“取幂”指令，计算以输入 IN1 的值为底，以输入 IN2 的值为幂的结果。指令结果

放在输出 OUT 中，可供查询 (OUT = IN1IN2)。
只能为输入 IN1 指定有效的浮点数。也可以将整数指定给输入 IN2。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行该指令期间出错，例如，发生溢出错误。

参数

下表列出了“取幂”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

底数值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

对底数进行幂运算所用的

值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态都为“1”，则将启动“取幂”指令。计算以操作数

“Tag_Value1”的值为底，以操作数“Tag_Value2”的值为幂的结果。结果存储在输出

“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出

“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

移动操作 (S7-1200, S7-1500)

MOVE：移动值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“移动值”指令，将 IN 输入处操作数中的内容传送给 OUT1 输出的操作数中。始

终沿地址升序方向进行传送。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• IN 参数的数据类型与 OUT1 参数的指定数据类型不对应。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表列出了可用于 S7-1200 CPU 系列的传送：

传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

BYTE BYTE、WORD、DWORD BYTE、WORD、DWORD、SINT、USINT、
INT、UINT、DINT、UDINT、TIME、DATE、
TOD、CHAR

WORD WORD、DWORD BYTE、WORD、DWORD、SINT、USINT、
INT、UINT、DINT、UDINT、TIME、DATE、
TOD、CHAR

DWORD DWORD BYTE、WORD、DWORD、SINT、USINT、
INT、UINT、DINT、UDINT、REAL、TIME、
DATE、TOD、CHAR

SINT SINT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

USINT USINT, UINT, UDINT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

INT INT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

UINT UINT, UDINT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

DINT DINT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

UDINT UDINT BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 
DINT, UDINT, TIME, DATE, TOD

REAL REAL DWORD, REAL
LREAL LREAL LREAL
TIME TIME BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 

DINT, UDINT, TIME
DATE DATE BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 

DINT, UDINT, DATE
TOD TOD BYTE, WORD, DWORD, SINT, USINT, INT, UINT, 

DINT, UDINT, TOD
DTL DTL DTL

指令
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传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

CHAR CHAR BYTE, WORD, DWORD, CHAR，字符串中的字

符 1)

WCHAR WCHAR BYTE, WORD, DWORD, CHAR, WCHAR，字符串

中的字符 1)

字符串中的字

符 1)
字符串中的字符 CHAR, WCHAR，字符串中的字符

ARRAY 2) ARRAY ARRAY
STRUCT STRUCT STRUCT
PLC 数据类型 
(UDT)

PLC 数据类型 (UDT) PLC 数据类型 (UDT)

IEC_TIMER IEC_TIMER IEC_TIMER
IEC_SCOUNTE
R

IEC_SCOUNTER IEC_SCOUNTER

IEC_USCOUN
TER

IEC_USCOUNTER IEC_USCOUNTER

IEC_COUNTER IEC_COUNTER IEC_COUNTER
IEC_UCOUNT
ER

IEC_UCOUNTER IEC_UCOUNTER

IEC_DCOUNT
ER

IEC_DCOUNTER IEC_DCOUNTER

IEC_UDCOUN
TER

IEC_UDCOUNTER IEC_UDCOUNTER

下表列出了可用于 S7-1500 CPU 系列的传送：

传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

BYTE BYTE, WORD, DWORD, 
LWORD

BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE ,TOD, LTOD, CHAR

WORD WORD, DWORD, LWORD BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, S5TIME, 
TIME, LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD, CHAR

指令
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传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

DWORD DWORD, LWORD BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, REAL, 
TIME, LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD, CHAR

LWORD LWORD BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, LREAL, 
TIME, LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD, CHAR

SINT SINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

USINT USINT, UINT, UDINT, 
ULINT

BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

INT INT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

UINT UINT, UDINT, ULINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD. LTOD

DINT DINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

UDINT UDINT, ULINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

LINT LINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

ULINT ULINT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME, 
LTIME, LDT, DATE, TOD, LTOD

REAL REAL DWORD, REAL
LREAL LREAL LWORD, LREAL
S5TIME S5TIME WORD, S5TIME

指令
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传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

TIME TIME BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TIME

LTIME LTIME BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, LTIME

DATE DATE BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 
INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, DATE

DT DT DT
LDT LDT BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 

INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, LDT
TOD TOD BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 

INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, TOD
LTOD LTOD BYTE, WORD, DWORD, LWORD, SINT, USINT, 

INT, UINT, DINT, UDINT, LINT, ULINT, LTOD
DTL DTL DTL
CHAR CHAR BYTE, WORD, DWORD, LWORD, CHAR，字符串

中的字符 1)

WCHAR WCHAR BYTE，WORD，DWORD，LWORD，CHAR，
WCHAR，字符串中的字符 1)

字符串中的字

符 1)
字符串中的字符 CHAR, WCHAR，字符串中的字符

ARRAY 2) ARRAY ARRAY
STRUCT STRUCT STRUCT
COUNTER COUNTER, WORD, INT WORD、DWORD、INT、UINT、DINT、UDINT
TIMER TIMER, WORD, INT WORD、DWORD、INT、UINT、DINT、UDINT
PLC 数据类型 
(UDT)

PLC 数据类型 (UDT) PLC 数据类型 (UDT)

IEC_TIMER IEC_TIMER IEC_TIMER
IEC_LTIMER IEC_LTIMER IEC_LTIMER
IEC_SCOUNTE
R

IEC_SCOUNTER IEC_SCOUNTER

IEC_USCOUN
TER

IEC_USCOUNTER IEC_USCOUNTER

指令
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传送源 (IN) 传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

IEC_COUNTER IEC_COUNTER IEC_COUNTER
IEC_UCOUNT
ER

IEC_UCOUNTER IEC_UCOUNTER

IEC_DCOUNT
ER

IEC_DCOUNTER IEC_DCOUNTER

IEC_UDCOUN
TER

IEC_UDCOUNTER IEC_UDCOUNTER

IEC_LCOUNTE
R

IEC_LCOUNTER IEC_LCOUNTER

IEC_ULCOUN
TER

IEC_ULCOUNTER IEC_ULCOUNTER

REF() 不进行数据类型转换。所传递变量的数据类型必须与指定数据类型完全匹

配。

工艺对象的引用必须指向同类型或派生类型的工艺对象。

1) 还可以使用“移动值”指令将字符串的各个字符传送到数据类型为 CHAR 或 WCHAR 的操

作数。操作数名称旁的方括号内指定了要传送的字符数。例如，“MyString[2]”将传送

“MyString”字符串的第二个字符。它还可以将数据类型为 CHAR 或 WCHAR 的操作数传送到

字符串的各个字符中。还可使用其它字符串的字符来替换该字符串中的指定字符。

2) 仅当输入 IN 和输出 OUT1 中操作数的数组元素为同一数据类型时，才可以传送整个数组 
(ARRAY)。
如果输入 IN 数据类型的位长度超出输出 OUT1 数据类型的位长度，则源值的高位会丢失。如

果输入 IN 数据类型的位长度低于输出 OUT1 数据类型的位长度，则目标值的高位会被改写为 
0。
在初始状态，指令框中包含 1 个输出 (OUT1)。可以扩展输出数目。在该指令框中，应按升

序顺序排列所添加的输出。在执行指令过程中，将输入 IN 的操作数的内容传送到所有可用

的输出。如果传送结构化数据类型（DTL、STRUCT、ARRAY）或字符串的字符，则无法扩展

指令框。

还可以使用“块移动” (MOVE_BLK) 和“不可中断的存储区移动” (UMOVE_BLK) 指令移动 
ARRAY 数据类型的操作数。可以使用“移动字符串”(S_MOVE) 指令复制 STRING 或 WSTRING 
数据类型的操作数。

指令
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参数

下表列出了“移动值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 位字符串、整

数、浮点数、

定时器、日期

时间、

CHAR、
WCHAR、
STRUCT、
ARRAY、IEC 
数据类型、

PLC 数据类型 
(UDT)

位字符串、整

数、浮点数、

定时器、日期

时间、

CHAR、
WCHAR、
STRUCT、
ARRAY、
TIMER、
COUNTER、
IEC 数据类

型、PLC 数据

类型 (UDT)

I、Q、M、

D、L 或常量

源值

OUT1 Output 位字符串、整

数、浮点数、

定时器、日期

时间、

CHAR、
WCHAR、
STRUCT、
ARRAY、IEC 
数据类型、

PLC 数据类型 
(UDT)

位字符串、整

数、浮点数、

定时器、日期

时间、

CHAR、
WCHAR、
STRUCT、
ARRAY、
TIMER、
COUNTER、
IEC 数据类

型、PLC 数据

类型 (UDT)

I、Q、M、

D、L
传送源值中的

操作数。

有关有效数据类型的更多信息，位于“另请参见”下。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
OUT1 TagOut_Value 0011 1111 1010 1111

如果操作数“TagIn”返回信号状态“1”，则执行该指令。该指令将操作数“TagIn_Value”的内容

复制到操作数“TagOut_Value”，并将“TagOut”的信号状态置位为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

说明

有关 MOVE 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
MOVE_BLK：块移动 (页 1356)
UMOVE_BLK：不可中断的存储区移动 (页 1363)
S_MOVE： 移动字符串 (页 2639)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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Deserialize: 取消序列化 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“取消序列化”指令反向转换 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型

> 的顺序表示并填充所有内容。可使用该指令将多个序列化数据区转换回其去序列化表示形

式。

如果只是希望转换回 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 的单个顺序表示，

还可以直接使用指令“TRCV：通过通信连接接收数据”。

PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 顺序表示所在存储区 "SRC_ARRAY" 的
数据类型必须为 ARRAY of BYTE 或 ARRAY of CHAR，并在版本 V1.0 中声明为标准访问。标

准存储区的容量为 64 KB。在转换之前确保有充足的存储空间。自版本 V2.0 起，还支持优

化的存储区。 
如果使用“序列化”指令填充 "SRC_ARRAY" 存储区，则会自动插入任何所需填充字节。如果

通过其它方式填充 "SRC_ARRAY" 存储区，则需要手动插入任何所需填充字节。无论 
"SRC_ARRAY" 位于优化存储区还是标准存储区，去序列化期间都会忽略填充字节。 
建议将 ARRAY 的下限定义为“0”，这是因为 ARRAY 中的下标对应 POS 参数值。例如，

ARRAY[0] = POS 0。下文中的说明与示例均基于此公式。

存储区的容量

对齐规则为优化存储区内的简单结构中不包含填充字节。这样，优化存储区中的结构大小将

小于标准存储区中的。结构型和嵌套结构型 ARRAY 包含填充字节。对于包含组合结构（所

需存储空间更高）的存储区而言，该规则并并为通用规则。

S7-1500 系列 CPU：

指令
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对于块属性为“优化块访问”的块，BOOL 类型的长度为 1 个字节。这样，优化存储区中主

要由 BOOL 数据类型组成的结构大小将大于标准存储区。因此，含少量 BOOL 数据类型的组

合型结构在优化存储区内的大小，要小于该结构在标准存储区内的大小。

说明

对 CPU S7-1200 上的多个结构进行序列化

如果要在缓冲区中对 CPU S7-1200 的多个结构进行序列化并且要与其进行通信（例如，与

控制系统或 CPU S7-1500 通信），则必须检查返回值（POS 参数的下标）是否为偶数。如

果并非偶数，则必须在序列化第二个结构之前将返回值增加 1，因为第一个结构并未填充字

节。 
示例：

结构由 1 个 DWORD 和 1 个 BYTE 组成

缓冲区中下一个序列化结构的起始地址为 5。加 +1，使起始地址为偶数。

优化存储区

对固件版本 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
系列 CPU，要取消较大结构的序列化，可将顺序表示的存储区声明为优化访问。对于标准存

储区，顺序表示中内容保存不变。ARRAY 中的字节仅支持符号化访问。

参数

下表列出了“取消序列化”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRC_ARRAY Input ARRAY[*] of 
BYTE 1)

或者

ARRAY of CHAR

I、Q、D、FB 的
块接口（可在 
Input、
Output、Static 
和 Temp 部分

中）。

无 I/O 数据

用于保存其数据流将取消

序列化的 ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of CHAR。
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DEST_VARI
ABLE

InOut 所有数据类型 I、Q、D、FB 的
块接口，

无 I/O 数据

已取消序列化数据待写入

的目标变量。 
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

POS InOut DINT I、Q、M、D、L POS 参数中的操作数将根

据转换后客户数据所占用

的字节数，存储第一个字

节的下标。POS 参数将从 
0 开始计算。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

1) 仅适用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.0 及以上版

本的 S7-1500 系列 CPU。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B0 参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 的存储区重叠。

8136 SRC_ARRAY 参数处的变量不在一个标准访问块中。

8150 SRC_ARRAY 参数中的 VARIANT 数据类型包含一个 ZERO 指针。

8151 SRC_ARRAY 参数中的引用无效

8153 SRC_ARRAY 参数没有足够的可用存储空间。

8154 SRC_ARRAY 参数中的数据类型无效

8250 NULL 指针已在 DEST_VARIABLE 参数处传递。

8251 DEST_VARIABLE 参数中的引用无效

8382 POS 参数的值超出数组的限值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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固件版本 4.2 (S7-1200) 和 2.0 (S7-1500) 及以上版本的特殊功能： 
以下错误代码具有不同的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8136 对 SRC_ARRAY 参数处的存储区访问无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 V2.8 及以上版本中的特殊功能 (S7-1500)：
要对“取消序列化”指令（版本 V2.1）的性能进行优化，参数 SRC_ARRAY  和 
DEST_VARIABLE  不能为 VARIANT 指针，而只能使用特定的数据类型。

请注意，对指令的错误响应将会因此更改：出错时，CPU 不输出任何错误代码，而是切换为 
STOP 模式并生成访问错误。为了避免该错误，可通过指令 "GET_ERROR" 和 "GET_ERR_ID" 进
行本地错误处理。

固件版本 V2.2 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
使用“取消序列化”指令（版本 V2.2）时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）中

的元素无法再互连输入或输出参数 (SRC_ARRAY/DEST_VARIABLE)。
固件版本 V2.1 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
在“取消序列化”指令（版本 V2.1 及以上版本）的优化版本中，由于过程数据的复杂性，需

要比之前版本更多的工作存储器空间。

示例

下表列出了操作数的声明：

操作数 数据类型 声明

DeliverPos INT 位于 FB 或 FC 块接口的“Input”
部分。

BufferPos DINT 位于 FB 或 FC 块接口的

“Temp”部分。Error INT
Label STRING[4]

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表列出了 PLC 数据类型的声明：

PLC 数据类型的名称 名称 数据类型

Article Number DINT
Declaration STRING
Colli INT

Client Title INT
First name STRING[10]
Surname STRING[10]

下表列出了数据块的声明：

数据块的名称 名称 数据类型

Target Client "Client"（PLC 数据类型）

Article Array[0..10] of 
"Article"（PLC 数据类型）

Bill Array[0..10] of INT
Buffer Field Array[0..294] of BYTE

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：

“移动值”指令将值“0”移动到 #BufferPos 操作数。“取消序列化”指令对“Buffer”变量中客户

数据的顺序表示进行取消序列化，并写入“Target”变量中。#BufferPos 操作数将根据转换后

客户数据所占用的字节数，存储第一个字节的下标。

程序段 2：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“取消序列化”指令对“Buffer”变量中分隔表（在客户数据后以顺序表示方式存储）的顺序表

示进行取消序列化，并将相关字符写入 #Label 操作数中。可通过比较指令“arti”和“Bill”，对

字符进行比较。在比较过程中，如果“arti”= TRUE，则该数据为已取消序列化且写入“Target”
变量中的订货数据。在比较过程中，如果“Bill”= TRUE，则该数据为已取消序列化且写入

“Target”变量中的计费数据。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
ARRAY 变量的结构 (页 318)
STRUCT 变量的结构 (页 309)
STRING 变量的结构 (页 295)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Serialize：序列化 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“序列化”指令将多个 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 转
换为顺序表示，而不会丢失结构部分。

可以使用该指令临时将用户程序的多个结构化数据项保存到缓冲区中（ 好位于全局数据块

中），并发送到其它 CPU。用于保存转换后数据的存储区的数据类型必需为 ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of CHAR，并在版本 V1.0 中声明为标准访问。在版本 V2.0 及以上版本中，还支持

优化数据。源数据区内的填充数据在目标数组中未定义。这些数据可以为填充字节或某数据

区的填充位（如，ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型 (UDT)）以及当前某个未使用字符串中

的字符。

标准存储区的容量为 64 KB。如果参数 DEST_ARRAY 位于标准存储区中，则根据标准存储区

规则，大于 64 KB 的结构不能进行序列化。

建议将 ARRAY 的下限定义为“0”，这是因为 ARRAY 中的下标对应 POS 参数值。例如，

ARRAY[0] = POS 0。下文中的说明与示例均基于此公式。

参数 POS 处操作数中包含有关数据占用字节数量的信息。

如果要发送单个 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型 pe>，可以直接调用

指令“TSEND：通过通信连接发送数据”。

说明

比较结构

要比较结构，必须首先对其进行序列化处理。请改用“CMP”指令。

有关详细信息，请参见“比较器”部分。

存储区的容量

对齐规则为优化存储区内的简单结构中不包含填充字节。这样，优化存储区中的结构大小将

小于标准存储区中的。结构型和嵌套结构型 ARRAY 包含填充字节。对于包含组合结构（所

需存储空间更高）的存储区而言，该规则并并为通用规则。

S7-1500 系列 CPU：
如果某个块的块属性为“优化块访问”，则 BOOL 数据类型的长度将取决于紧跟其后的数据

类型。即，如果 BOOL 数据类型之后为 BYTE，则长度为 1 个字节。即，如果 BOOL 数据类

型之后为 WORD，则长度为 2 个字节。这样，优化存储区中主要由 BOOL 数据类型组成的结

构大小将大于标准存储区。因此，含少量 BOOL 数据类型的组合型结构在优化存储区内的大

小，要小于该结构在标准存储区内的大小。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1350 编程和操作手册, 11/2022



因此，建议序列化的源数据区从大数据类型开始，以布尔型元素结束。这样，可大幅减少用

于填充的填充位。

说明

对 CPU S7-1200 上的多个结构进行序列化

如果要在缓冲区中对 CPU S7-1200 的多个结构进行序列化并且要与其进行通信（例如，与

控制系统或 CPU S7-1500 通信），则必须检查返回值（POS 参数的下标）是否为偶数。如

果并非偶数，则必须在序列化第二个结构之前将返回值增加 1，因为第一个结构并未填充字

节。 
示例：

结构由 1 个 DWORD 和 1 个 BYTE 组成

缓冲区中下一个序列化结构的起始地址为 5。加 +1，使起始地址为偶数。

优化存储区

对固件版本 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
系列 CPU，要对较大结构进行序列化，可将存储区声明为优化访问。对于标准存储区，顺序

表示保存不变。

参数

下表列出了“序列化”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRC_VARIA
BLE

Input 所有数据类型 I、Q、D、FB 的
块接口，

无 I/O 数据

待序列化的变量。 
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DEST_ARRA
Y

InOut ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of 
CHAR

I、Q、D、FB 的
块接口（可在 
Input、
Output、Static 
和 Temp 部分

中）。

无 I/O 数据

用于存储所生成数据流的 
ARRAY。
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

POS InOut DINT I、Q、M、D、L POS 参数处的操作数，将

根据已转换客户数据所占

用的总字节数，存储第一

个字节的下标。POS 参数

将从 0 开始计算。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B0 参数 SRC_VARIABLE 和 DEST_ARRAY 的存储区重叠。

8150 SRC_VARIABLE 参数中的 VARIANT 数据类型包含一个 ZERO 指针。

8151 SRC_VARIABLE 参数中的引用无效

8236 SRC_ARRAY 参数处的变量不在一个标准访问块中。

8250 NULL 指针已在 DEST_ARRAY 参数处传递。

8251 DEST_ARRAY 参数中的引用无效

8253 参数 DEST_ARRAY 处该变量可提供的空间不足，无法包含参数 SRC_VARIABLE 
处变量中的内容。由于 POS 参数处变量的输入值，可用的存储空间将减少。

POS 参数处的输入值可确定 DEST_ARRAY 参数处变量中的起始位置。

8254 DEST_ARRAY 参数中的数据类型无效

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8382 POS 参数的值超出数组的限值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 4.2 (S7-1200) 和 2.0 (S7-1500) 及以上版本的特殊功能： 
以下错误代码具有不同的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8236 对 DEST_ARRAY 参数处的存储区访问无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 V2.8 及以上版本中的特殊功能 (S7-1500)：
要对“序列化”指令（版本 V2.1）的性能进行优化，参数 SRC_VARIABLE  和 DEST_ARRAY  
不能为 VARIANT 指针，而只能使用特定的数据类型。

请注意，对指令的错误响应将会因此更改：出错时，CPU 不输出任何错误代码，而是切换为 
STOP 模式并生成访问错误。为了避免该错误，可通过指令 "GET_ERROR" 和 "GET_ERR_ID" 进
行本地错误处理。

固件版本 V2.2 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
使用“序列化”指令（版本 V2.2）时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）中的元

素无法再互连输入或输出参数 (SRC_VARIABLE/DEST_ARRAY)。
固件版本 V2.1 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
在“序列化”指令（版本 V2.1 及以上版本）的优化版本中，由于过程数据的复杂性，需要

比之前版本更多的工作存储器空间。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“移动值”指令将值“0”移动到 #BufferPos 操作数。“序列化”指令对“Source”变量中的客户

数据进行序列化，并将该顺序表示写入“Buffer”变量中。"Buffer".Field 操作数中下一个未写入

的字节下标将保存在 #BufferPos 操作数中。

程序段 2：

现在将插入一种分隔表，以更方便地对顺序表示进行取消序列化。“移动字符串”指令将

“arti”字符移动到 #Label 操作数。“序列化”指令将客户数据后的这些字符写入“Buffer”变量

中。“#BufferPos”操作数的值将相应递增。

程序段 3：

“序列化”指令对“Source”变量中特定的订货数据（运行时计算得出）的数据进行序列化，并

在将这些数据按照顺序表示方式写入“arti”字符后的“Buffer”变量中。

下表列出了操作数的声明：

操作数 数据类型 声明

DeliverPos INT 在块接口的“Input”部分

BufferPos DINT 在块接口的“Temp”部分

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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操作数 数据类型 声明

Error INT 在块接口的“Temp”部分

Label STRING[4] 在块接口的“Temp”部分

下表列出了 PLC 数据类型的声明：

PLC 数据类型的名称 名称 数据类型

Article Number DINT
Declaration STRING
Colli INT

Client Title INT
First name STRING[10]
Surname STRING[10]

下表列出了数据块的声明：

数据块的名称 名称 数据类型

Source
 

Client "Client"（PLC 数据类型）

Article Array[0..10] of 
"Article"（PLC 数据类型）

Buffer Field Array[0..294] of BYTE

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
ARRAY 变量的结构 (页 318)
STRUCT 变量的结构 (页 309)
STRING 变量的结构 (页 295)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MOVE_BLK：块移动 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源范围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）

中。使用输入 COUNT 可以指定将移动到目标范围中的元素个数。可通过输入 IN 中元素的宽

度来定义元素待移动的宽度。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 移动的数据量超出输入 IN 或输出 OUT 所能容纳的数据量。

当复制 ARRAY of BOOL 时，溢出的使能输出 ENO 将设置为“1”，直至超出 ARRAY 结构的字

节限制。如果 COUNT 输入的值超出了 ARRAY 结构的字节限制，则使能输出 ENO 将复位为

“0”。

说明

ARRAY 的使用

该指令用于从指定索引开始，将定义元素中 n 个元素（n 取决于参数 COUNT 的值）的内容

从源范围复制到目标范围。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN 1) Input 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

D、L 待复制源区域

中的首个元素

COUNT Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

要从源范围移

动到目标范围

的元素个数。

OUT 1) Output 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

D、L 源范围内容要

复制到的目标

范围中的首个

元素

1) ARRAY 结构中的元素只能使用指定的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1357



下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN a_array[2] “a_array”操作数的数据类型

为 Array [0..5] of INT。它包

含 6 个 INT 数据类型的元素。

COUNT Tag_Count 3
OUT b_array[1] “b_array”操作数的数据类型

为 Array [0..6] of INT。它包

含 7 个 INT 数据类型的元素。

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。从第三个元素开始，该

指令选择 #a_array 变量中的三个 INT 元素，并将其内容复制到 #b_array 输出变量中，从第

二个元素开始。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出

“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

说明

有关 MOV_BLK 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MOVE_BLK_VARIANT：移动块 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源范围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）

中。可以将一个完整的 ARRAY 或 ARRAY 的元素复制到另一个相同数据类型的 ARRAY 中。源 
ARRAY 和目标 ARRAY 的大小（元素个数）可能会不同。可以复制一个 ARRAY 内的多个或单

个元素。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要复制的元素数量不得超过所选源范围或目标范围。

如果在创建块时使用该指令，则无需确定该 ARRAY，源和目标将使用 VARIANT 进行传输。

无论后期如何声明该 ARRAY，参数 SRC_INDEX 和 DEST_INDEX 始终从下限“0”开始计数。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 复制的数据多于可用的数据。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRC Input 2) VARIANT（指向

一个 ARRAY 或一

个 ARRAY 元
素），ARRAY of 
<数据类型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待复制的源块

COUNT Input UDINT I、Q、M、D、L 
或常量

已复制的元素数目

如果参数 SRC 或参数 
DEST 中未指定任何 
ARRAY，则将参数 COUNT 
的值设置为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_INDEX Input DINT I、Q、M、D、L 
或常量

定义要复制的第一个元

素：

• SRC_INDEX 参数将从 
0 开始计算。如果参数 
SRC 中指定了 ARRAY，
则参数 SRC_INDEX 中
的整数将指定待复制源

区域中的第一个元素。

而与所声明的 ARRAY 
限值无关。

• 如果 SRC 参数中未指

定 ARRAY 或者仅指定

了 ARRAY 的某个元

素，则将 SRC_INDEX 
参数的值赋值为“0”。

DEST_INDE
X

Input DINT I、Q、M、D、L 
或常量

定义了目标存储区的起点。

• DEST_INDEX 参数将从 
0 开始计算。如果参数 
DEST 中指定了 
ARRAY，则参数 
DEST_INDEX 中的整数

将指定待复制目标范围

中的第一个元素。而与

所声明的 ARRAY 限值

无关。

• 如果参数 DEST 中未指

定任何 ARRAY，则将参

数 DEST_INDEX 赋值为

“0”。
DEST Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

源块中内容将复制到的目

标区域。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

1) DEST 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。
2) 参数 SRC 的数据类型不能为 BOOL 和 BOOL 型 ARRAY。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 数据类型不匹配。使用 ARRAY of PLC 数据类型 (UDT)，而非 ARRAY of Struct。
8151 无法访问 SRC 参数。

8152 未输入参数 SRC 的操作数。

8153 参数 SRC 在生成代码时出错

8154 参数 SRC 的操作数具有 BOOL 数据类型。

8281 参数 COUNT 的值无效

8382 SRC_INDEX 参数的值超出 ARRAY 的下限。

8383 参数 SRC_INDEX 和 COUNT 的合计值超出 ARRAY 的下限。

8482 DEST_INDEX 参数的值超出 ARRAY 的上限。

8483 参数 DEST_INDEX 和 COUNT 的合计值超出 ARRAY 的上限。

8534 DEST 参数为写保护

8551 无法访问 DEST 参数。

8552 未输入参数 DEST 的操作数。

8553 参数 DEST 在生成代码时出错

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8554 参数 DEST 的操作数具有 BOOL 数据类型。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 块接口中的声明 操作数 值

SRC Input #SrcField 局部操作数 #SrcField 
使用了一个在编程块

时仍然未知的 PLC 数
据类型。

(ARRAY[0..10] of 
"MOVE_UDT")

COUNT Input Tag_Count 2
SRC_INDEX Input Tag_Src_Index 3
DEST_INDEX Input Tag_Dest_Index 3
DEST InOut #DestField 局部操作数 

#DestField 使用了一

个在编程块时仍然未

知的 PLC 数据类型。

(ARRAY[10..20] of 
"MOVE_UDT")

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果操作数“TagIn”返回信号状态“1”，则执行该指令。将两个元素从源范围（从 MOVE_UDT 
的 ARRAY [0..10] 的第 4 个元素开始）移动到目标范围。复制的元素将从第 4 个元素开始粘

贴到 ARRAY [10..20] of MOVE_UDT 中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态

为 TRUE，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

说明

有关 MOVE_BLK_VARIANT 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文

章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
VariantGet：读出 VARIANT 变量值 (页 1411)
移动数据的示例 (页 368)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

UMOVE_BLK：不可中断的存储区移动 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”(Move block uninterruptible) 指令将一个存储区（源范

围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）中。该指令不可中断。使用参数 COUNT 可以

指定将移动到目标范围中的元素个数。可通过输入 IN 中元素的宽度来定义元素待移动的宽度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

说明

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。这也解释了在执行“不可中断的存储区移动”

指令期间，CPU 中断响应次数增加的原因。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 移动的数据量超出输入 IN 或输出 OUT 所能容纳的数据量。

当复制 ARRAY of BOOL 时，溢出的使能输出 ENO 将设置为“1”，直至超出 ARRAY 结构的字

节限制。如果 COUNT 输入的值超出了 ARRAY 结构的字节限制，则使能输出 ENO 将复位为

“0”。

说明

ARRAY 的使用

该指令用于从指定索引开始，将定义元素中 n 个元素（n 取决于参数 COUNT 的值）的内容

从源范围复制到目标范围。

使用“不可中断的块移动”(Move block uninterruptible) 指令， 多可移动 16 KB 大小的数据。

注意：CPU 对此有特定限制。

参数

下表列出了“不可中断的存储区移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN 1) Input 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

D、L 待复制源区域

中的首个元素

COUNT Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

要从源范围移

动到目标范围

的元素个数。

OUT 1) Output 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

D、L 源范围内容要

复制到的目标

范围中的首个

元素

1) ARRAY 结构中的元素只能使用指定的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN a_array[2] “a_array”操作数的数据类型

为 Array [0..5] of INT。它包

含 6 个 INT 数据类型的元素。

COUNT Tag_Count 3
OUT b_array[1] “b_array”操作数的数据类型

为 Array [0..6] of INT。它包

含 7 个 INT 数据类型的元素。

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。从第三个元素开始，该

指令选择 #a_array 变量中的三个 INT 元素，并将其内容复制到 #b_array 输出变量中，从第

二个元素开始。此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。如果成功执行该指令，则输出 
ENO 的信号状态为“1”，并将置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

说明

有关 UMOVE_BLK 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

FILL_BLK：填充块 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“填充存储区”指令，用 IN 输入的值填充一个存储区域（目标范围）。从输出 OUT 
指定的地址开始填充目标范围。可以使用参数 COUNT 指定复制操作的重复次数。执行该指

令时，输入 IN 中的值将移动到目标范围，重复次数由参数 COUNT 的值指定。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 变更元素的 大值为 ARRAY 或结构中的元素个数。如果复制的数据超过 OUT 输出中的元

素，则将返回一个意外结果。

当复制 ARRAY of BOOL 时，溢出的使能输出 ENO 将设置为“1”，直至超出 ARRAY 结构的字

节限制。如果 COUNT 输入的值超出了 ARRAY 结构的字节限制，则使能输出 ENO 将复位为

“0”。

说明

ARRAY 的使用

该指令读取源范围中所选元素的内容，并从指定索引开始将该内容向目标范围复制 n 次（n = 
取决于参数 COUNT 的值）。

填充结构

与 ARRAY 中的元素相同，也可为结构（STRUCT、PLC 数据类型）中多个元素填充相同的值。

待填充元素的结构中包含元素的元素数据类型必须相同。而且，该结构也可嵌入到其它结构

中。

参数

下表列出了“填充块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区

 
 

说明

S7-1200 S7-1500

EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区

 
 

说明

S7-1200 S7-1500

IN Input 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
TOD、
CHAR、
WCHAR

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

用于填充目标

范围的元素

COUNT Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

移动操作的重

复次数

OUT Output 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
TOD、
CHAR、
WCHAR

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

D、L 目标范围中填

充的起始地址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

以下示例说明了填充 ARRAY 时该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN FillValue 该操作数的数据类型为 INT。
COUNT Tag_Count 3
OUT TargetArea 操作数 TargetArea 的数据类

型为 ARRAY[1..5] of INT。它

包含 5 个 INT 数据类型的元

素。

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令从操作数从第一

个元素开始，将 #FillValue 的值复制到 #TargetArea 输出变量中三次。如果成功执行该指令，

则将 TagOut 和“ENO”使能输出的信号状态置位为“1”。

该结构的使用示例

以下示例说明了填充结构时该指令的工作原理：

可使用以下元素创建一个全局数据块：

Data_block_1 数据类型

MyStruct1 STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

MyStruct2 STRUCT

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Data_block_1 数据类型

  SubArray ARRAY[1..2] of STRUCT
  SubArray[1] STRUCT

  NestedStruct STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

SubArray[2] STRUCT
  Nested

Struct
  STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

生成以下程序代码，寻址 MyStruct1 变量：

生成以下程序代码，寻址 MyStruct2 变量：

在这两个示例中，参数 IN 的值 10 将从 Member_2 开始复制 OUT 参数中两次。即，值 10 将
复制到元素 Member_2 和 Member_3 中两次。另外两个元素 Member_1 和 Member_4 保持

不变。如果该指令成功执行，则 TagOut 操作数的信号状态将置位为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

UFILL_BLK：不可中断的存储区填充 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区填充”(Fill block uninterruptible) 指令，用 IN 输入的值填充一

个存储区域（目标范围）。该指令不可中断。从输出 OUT 指定的地址开始填充目标范围。可

以使用参数 COUNT 指定复制操作的重复次数。执行该指令时，输入 IN 中的值将移动到目标

范围，重复次数由参数 COUNT 的值指定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

说明

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。这也解释了在执行“不可中断的存储区填充”

指令期间，CPU 报警响应次数增加的原因。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 变更元素的 大值为 ARRAY 或结构中的元素个数。如果复制的数据超过 OUT 输出中的元

素，则将返回一个意外结果。

当复制 ARRAY of BOOL 时，溢出的使能输出 ENO 将设置为“1”，直至超出 ARRAY 结构的字

节限制。如果 COUNT 输入的值超出了 ARRAY 结构的字节限制，则使能输出 ENO 将复位为

“0”。

说明

ARRAY 的使用

该指令读取源范围中所选元素的内容，并从指定索引开始将该内容向目标范围复制 n 次（n = 
取决于参数 COUNT 的值）。

可以使用“不可中断的存储区填充”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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编程和操作手册, 11/2022 1371



填充结构

与 ARRAY 中的元素相同，也可为结构（STRUCT、PLC 数据类型）中多个元素填充相同的值。

待填充元素的结构中包含元素的元素数据类型必须相同。而且，该结构也可嵌入到其它结构

中。

参数

下表列出了“不可中断的存储区填充”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区

 
说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

用于填充目标

范围的元素。

COUNT Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

移动操作的重

复次数

OUT Output 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

D、L 目标范围中填

充的起始地

址。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ARRAY 的使用示例

以下示例说明了填充 ARRAY 时该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN FillValue 该操作数的数据类型为 INT。
COUNT Tag_Count 3
OUT TargetArea 操作数 TargetArea 的数据类

型为 ARRAY[1..5] of INT。它

包含 5 个 INT 数据类型的元

素。

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令从操作数从第一

个元素开始，将 #FillValue 的值复制到 #TargetArea 输出变量中三次。此移动操作不会被操

作系统的其它任务打断。如果成功执行该指令，则将 TagOut 和“ENO”使能输出的信号状态

置位为“1”。

该结构的使用示例

以下示例说明了填充结构时该指令的工作原理：

可使用以下元素创建一个全局数据块：

Data_block_1 数据类型

MyStruct1 STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

MyStruct2 STRUCT

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Data_block_1 数据类型

  SubArray ARRAY[1..2] of STRUCT
  SubArray[1] STRUCT

  NestedStruct STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

SubArray[2] STRUCT
  Nested

Struct
  STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

生成以下程序代码，寻址 MyStruct1 变量：

生成以下程序代码，寻址 MyStruct2 变量：

在这两个示例中，参数 IN 的值 10 将从 Member_2 开始复制 OUT 参数中两次。即，值 10 将
复制到元素 Member_2 和 Member_3 中两次。另外两个元素 Member_1 和 Member_4 保持

不变。如果该指令成功执行，则 TagOut 操作数的信号状态将置位为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SCATTER：将位序列解析为单个位 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“将位序列解析为单个位”用于将数据类型为 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 的变

量解析为单个位，并保存在 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或仅包含有布尔型元素的 PLC 数
据类型中。

说明

多维 ARRAY of BOOL
使用“将位序列解析为单个位”指令时，不支持多维 ARRAY of BOOL。

说明

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的长度

ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的元素数目必须恰好等于位序列指定的数量。 
例如，如果数据类型为 BYTE，则 ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中必须恰好包含 8 个元素

（WORD = 16、DWORD = 32、LWORD = 64）。 

说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

例如，通过这种方式您可以解析状态字，并使用索引读取和改变单个位的状态。使用 
GATHER，可再次将各个位组合为位序列。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的 BOOL 元素数目不足。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input BYTE, WORD, 
DWORD

BYTE, 
WORD, 
DWORD, 
LWORD

I、Q、M、

D、L
所解析的位序

列

这些值不得位

于的 I/O 区域

或工艺对象的 
DB 内。

OUT Output ARRAY[*] of 
BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类型

*：8、16、
32 或 64 个元

素

ARRAY[*] 
of BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型

*：8、
16、32 或 
64 个元素

I、Q、M、

D、L
保存 ARRAY、
STRUCT 或 
PLC 数据类型

中的各个位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceWord WORD
EnableOut Output BOOL
DestinationArray ARRAY[0..15] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceWord WORD（16 位）

OUT DestinationArray 操作数“DestinationArray”的
数据类型为 ARRAY[0..15] of 
BOOL。其中包含 16 个元

素，因此与待解析 WORD 的
长度相同。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。数据类型为 WORD 
的操作数 #SourceWord 解析为单个位 (16)，并将其分配给操作数 #DestinationArray 的各个

元素。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将在使能输出 ENO 处返回信号状态

“0”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

PLC 数据类型的使用示例

创建以下 PLC 数据类型“myBits”：

指令
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在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceWord WORD
EnableOut Output BOOL
DestinationUDT “myBits”

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceWord WORD（16 位）

OUT DestinationUDT 操作数“DestinationUDT”为 
PLC 数据类型 (UDT)，其中包

含 16 个元素，因此与待解析 
WORD 的长度相同。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。数据类型为 WORD 
的操作数 #SourceWord 解析为单个位 (16)，并将其分配给操作数 #DestinationArray 的各个

元素。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将在使能输出 ENO 处返回信号状态

“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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SCATTER_BLK：将 ARRAY of <位序列> 中的元素解析为单个位 (S7-1200, S7-1500)

说明

“将位序列 ARRAY 的元素解析为单个位”指令用于将 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 数
据类型的 ARRAY 分解为单个位，并保存在元素类型仅为布尔型的 ARRAY of BOOL、匿名 
STRUCT 或 PLC 数据类型中。在 COUNT_IN 参数中，可指定待解析源 ARRAY 中的元素数目。

IN 参数中源 ARRAY 的元素数量可能多于 COUNT_IN 参数中的指定数量。要保存所解析位序

列的各个位，ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中必须包含足够的元素数量。但

这可能会增加目标存储区空间。

说明

多维 ARRAY of BOOL
如果 ARRAY 是一个多维 ARRAY of BOOL，即使维度的填充位未明确声明且不可访问，但仍

会进行计数。 
示例 1：ARRAY[1..10,0..4,1..2] of BOOL 的处理方式与 ARRAY[1..10,0..4,1..8] of BOOL 或 
ARRAY[0..399] of BOOL 类似。

示例 2：在 IN 参数处，将互连一个 ARRAY[0..5] of WORD (sourceArrayWord[2])。参数 
COUNT_IN 的值为“3”。在 OUT 参数处，将互连一个 ARRAY[0..1,0..5,0..7] of BOOL 
(destinationArrayBool[0,0,0])。参数 IN 和参数 OUT 中两个数组的大小均为 96 位。ARRAY 
of WORD 将解析为 48 个单个位。

说明

如果目标 ARRAY 的 ARRAY 下限不是“0”，请注意以下几点：

出于性能方面的原因，索引必须始终以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。这就

意味着索引必须从 ARRAY 的下限处开始计算。通过以下公式进行相应计算：

有效下标 = ARRAY 下限 + n（位序列数量）× 所需位序列位数

对于 ARRAY[-2..45] of BOOL 和位序列 WORD，计算如下所示：

• 有效索引 (-2) = -2 + 0 × 16
• 有效索引 (14) = -2 + 1 × 16
• 有效索引 (30) = -2 + 2 × 16
相关示例，请参见如下内容。

说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

指令
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例如，通过这种方式您可以解析状态字，并使用索引读取和改变单个位的状态。使用 
GATHER，可再次将各个位组合为位序列。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 源 ARRAY 中的元素数量少于 COUNT_IN 参数中的指定数量。

• 目标 ARRAY 的索引不以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。在这种情况中，将

不向 ARRAY of BOOL 中写入任何结果。

• ARRAY[*] of BOOL、STRUCT 或 PLC 数据类型未提供所需的元素数量。 
– S7-1500-CPU：此时，将尽可能多地解析位序列并写入 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 

或 PLC 数据类型中。其余位序列将不考虑在内。

– S7-1200-CPU：不含复制过程。

说明

S7-1200-CPU：使能输出 ENO = 0
使能输出 ENO 的信号状态为“0”时，不会将任何数据写入输出参数 OUT 中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 以下类型 
ARRAY[*] 的
元素

- BYTE
- WORD
- DWORD
 

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素

- BYTE
- WORD
- DWORD
- LWORD

I、Q、M、

D、L
所解析的 
ARRAY of <位
序列>
这些值不得位

于的 I/O 区域

或工艺对象的 
DB 内。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
COUNT_IN Input USINT, UINT, 

UDINT
USINT, 
UINT, 
UDINT, 
ULINT

I、Q、M、

D、L
对待解析源 
ARRAY 中的元

素数量进行计

数。

该值不得位于

的 I/O 区域或

工艺对象的数

据库内。

OUT Output 以下类型 
ARRAY[*] 的
元素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据类型

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据

类型

I、Q、M、

D、L
保存 ARRAY、
STRUCT 或 
PLC 数据类型

中的各个位

可以从指令框的“???”下拉列表中选择所需位序列。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

下限为“0”的目标 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceArrayWord ARRAY[0..5] of WORD
CounterInput UDINT
EnableOut Output BOOL
DestinationArrayBool ARRAY[0..95] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayWord[2] ARRAY[0..5] of WORD（可以

解析 96 位。）

COUNT_IN CounterInput = 3 UDINT3（将解析 3 个字或 48 
位。这意味着目标 ARRAY 中
至少需包含 48 个位。）

OUT DestinationArrayBool[0] 操作数

“DestinationArrayBool”的数

据类型为 ARRAY[0..95] of 
BOOL。这表示它可以提供 
96 个 BOOL 元素。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。从分配给操作数 
#DestinationArrayBool 各元素的第 1 个元素开始，将操作数 #SourceArrayWord 的第 3、第 4 
和第 5 个 WORD 解析为单个的位 (48)。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 
将在使能输出 ENO 处返回信号状态“0”。

下限为“-2”的目标 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceArrayWord ARRAY[0..5] of WORD
CounterInput UDINT
EnableOut Output BOOL
DestinationArrayBool ARRAY[-2..93] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayWord[2] ARRAY[0..5] of WORD（可以

解析 96 位。）

COUNT_IN CounterInput = 3 UDINT3（将解析 3 个字或 48 
位。这意味着目标 ARRAY 中
至少需包含 48 个位。）

OUT DestinationArrayBool[14] 操作数

“DestinationArrayBool”的数

据类型为 ARRAY[-2..93] of 
BOOL。这表示它可以提供 
96 个 BOOL 元素。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。从分配给操作数 
#DestinationArrayBool 的各元素的第 16 个元素开始，将操作数 #SourceArrayWord 的第 3、
第 4 和第 5 个字解析为单个位 (48)。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将
在使能输出 ENO 处返回信号状态“0”。其余 32 位不写入。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1383



GATHER：将各个位组合为位序列 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“将各个位组合为位序列”用于将仅包含布尔型元素的 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 
或 PLC 数据类型中的各个位组合为一个位序列。位序列保存在数据类型为 BYTE、WORD、
DWORD 或 LWORD 的变量中。 

说明

多维 ARRAY of BOOL
使用“将各个位组合为位序列”指令时，不支持多维 ARRAY of BOOL。

说明

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的长度

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的元素数目必须恰好等于位序列指定的数量。 
例如，如果数据类型为 BYTE，则 ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中必须恰好包含 8 个
元素（WORD = 16、DWORD = 32、LWORD = 64）。 

说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型 (UDT)中 BOOL 元素的数量少于或多于位序列所指

定的数量。此时，系统不传送 BOOL 元素。

• 可用的元素数少于所需的位数量。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input ARRAY[*] of 
BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类型

*：8、16、
32 或 64 个元

素

ARRAY[*] 
of BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型

*：8、
16、32 或 
64 个元素

I、Q、M、

D、L
ARRAY、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型，这些数据

类型中的各个

位将组合为一

个位序列。

这些值不得位

于的 I/O 区域

或工艺对象的 
DB 内。

OUT Output BYTE, WORD, 
DWORD

BYTE, 
WORD, 
DWORD, 
LWORD

I、Q、M、

D、L
组合后的位序

列，保存在一

个变量中

可以从指令框的“???”下拉列表中选择所需位序列。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceArray ARRAY[0..15] of BOOL
EnableOut Output BOOL
DestinationWord WORD

指令
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以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArray 操作数“SourceArray”的数据

类型为 ARRAY[0..15] of 
BOOL。其中包含 16 个元

素，因此与需要将位进行组

合的字的长度相当。

OUT DestinationWord WORD（16 位）

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。操作数 
#SourceArray 的各个位将组合为一个 WORD。如果在指令执行期间出现错误，操作数 
#EnableOut 将在使能输出 ENO 处返回信号状态“0”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

PLC 数据类型 (UDT) 的使用示例

创建以下 PLC 数据类型“myBits”：

指令
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在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceUDT “myBits”
EnableOut Output BOOL
DestinationWord WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceUDT 操作数“SourceUDT”为 PLC 数
据类型 (UDT)，其中包含 16 
个元素，因此与需要将位进

行组合的字的长度相当。

OUT DestinationWord WORD（16 位）

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。操作数 #SourceUDT 
的各个位将组合为一个 WORD。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将在使

能输出 ENO 处返回信号状态“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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GATHER_BLK：将单个位合并到 ARRAY of <位序列> 的多个元素中 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“将各个位组合为 ARRAY of <位序列> 的多个元素”用于将仅包含布尔型元素的 ARRAY 
of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中的各个位组合为 ARRAY of <位序列> 中的一个或

多个元素。您可以在 COUNT_OUT 参数中指定要写入的目标 ARRAY 元素数量。在此步中，还

可隐式指定 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中所需的元素数量。OUT 参数中

目标 ARRAY 的元素数量可能多于 COUNT_OUT 参数中的指定数量。要保存待组合的各个位，

ARRAY of <位序列> 中必须包含足够的元素数目。但目标 ARRAY 可能更大。

说明

多维 ARRAY of BOOL
如果 ARRAY 是一个多维 ARRAY of BOOL，即使维度的填充位未明确声明且不可访问，但仍

会进行计数。 
示例 1：ARRAY[1..10,0..4,1..2] of BOOL 的处理方式与 ARRAY[1..10,0..4,1..8] of BOOL 或 
ARRAY[0..399] of BOOL 类似。

示例 2：在 OUT 参数处，将互连一个 ARRAY[0..5] of WORD (sourceArrayWord[2])。参数 
COUNT_IN 的值为“3”。在 IN 参数处，将互连一个 ARRAY[0..1,0..5,0..7] of BOOL 
(destinationArrayBool[0,0,0])。参数 IN 和参数 OUT 中两个数组的大小均为 96 位。48 个单

个位将组合为 ARRAY of BOOL。

说明

如果源 ARRAY 的 ARRAY 下限不是“0”，请注意以下几点：

出于性能方面的原因，索引必须始终以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。这就

意味着索引必须从 ARRAY 的下限处开始计算。通过以下公式进行相应计算：

有效下标 = ARRAY 下限 + n（位序列数量）× 所需位序列位数

对于 ARRAY[-2..45] of BOOL 和位序列 WORD，计算如下所示：

• 有效索引 (-2) = -2 + 0 × 16
• 有效索引 (14) = -2 + 1 × 16
• 有效索引 (30) = -2 + 2 × 16
相关示例，请参见如下内容。

说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

指令
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如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 源 ARRAY 的下标不能以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限值开始。此时，不会向 

ARRAY of <位序列> 中写入任何结果。

• ARRAY[*] of <位序列> 中未提供所需的元素数量。 
– S7-1500-CPU：此时，将尽可能多地组合位序列并写入 ARRAY of <位序列> 中。不再

考虑剩余的位。

– S7-1200-CPU：不含复制过程。

说明

S7-1200-CPU：使能输出 ENO = 0
使能输出 ENO 的信号状态为“0”时，不会将任何数据写入输出参数 OUT 中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

IN Input 以下类型 
ARRAY[*] 的
元素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据类型

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素

- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据

类型

I、Q、M、

D、L
ARRAY of 
BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型，其中各个

位待组合（源 
ARRAY） 
这些值不得位

于的 I/O 区域

或工艺对象的 
DB 内。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
COUNT_OUT Input USINT, UINT, 

UDINT
USINT, 
UINT, 
UDINT, 
ULINT

I、Q、M、

D、L
计数目标 
ARRAY 的元素

数量。

该值不得位于

的 I/O 区域或

工艺对象的数

据库内。

OUT Output 以下类型 
ARRAY[*] 的
元素

- BYTE
- WORD
- DWORD

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素

- BYTE
- WORD
- DWORD
- LWORD

I、Q、M、

D、L
保存各个位的 
ARRAY of <位
序列>（目标 
ARRAY）

可以从指令框的“???”下拉列表中选择所需位序列。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

下限为“0”的源 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceArrayBool ARRAY[0..95] of BOOL
CounterOutput UDINT
EnableOut Output BOOL
DestinationArrayWord ARRAY[0..5] of WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayBool[0] 操作数“SourceArrayBool”的
数据类型为 ARRAY[0..95] of 
BOOL。这意味着，它可提供 
96 个 BOOL 元素，可再次组

合成字。

COUNT_OUT CounterOutput = 3 UDINT3（要写入 3 个字。这

意味着源 ARRAY 中必须包含 
48 个位。）

OUT DestinationArrayWord[2] 操作数

“DestinationArrayWord”的数

据类型为 ARRAY[0..5] of 
WORD。即，包含有 6 个 
WORD 的元素。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。从操作数 
#SourceArrayBool 的第 1 个元素开始，将 48 个位组合到操作数 #DestinationArrayWord 中。

目标 ARRAY 中的起点是第三个元素。这意味着前 16 位将写入目标 ARRAY 的第三个字，第

二组 16 位写入第四个字，第三组 16 位写入第五个字。如果在指令执行期间出现错误，操

作数 #EnableOut 将在使能输出 ENO 处返回信号状态“0”。

下限为“-2”的源 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

Enable Input BOOL
SourceArrayBool ARRAY[-2..93] of BOOL
CounterOutput UDINT

指令
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变量 区域 数据类型

EnableOut Output BOOL
DestinationArrayWord ARRAY[0..5] of WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayBool[14] 操作数“SourceArrayBool”的
数据类型为 ARRAY[-2..93] of 
BOOL。由于起点是第 16 个
元素，因此仅 80 个 BOOL 元
素可再次组合到字中。

COUNT_OUT CounterOutput = 3 UDINT3（要写入 3 个字。这

意味着源 ARRAY 中必须包含 
48 个位。）

OUT DestinationArrayWord[2] 操作数

“DestinationArrayWord”的数

据类型为 ARRAY[0..5] of 
WORD。即，包含有 6 个 
WORD 的元素。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。从操作数 
#SourceArrayBool 的第 16 个元素开始，将 48 个位组合到操作数 #DestinationArrayWord 中。

目标 ARRAY 中的起点是第三个元素。这意味着将忽略源 ARRAY 的前 16 位。第二组 16 位将

写入目标 ARRAY 的第三个字，第三组 16 位写入第四个字，第四组 16 位写入第五个字。不

考虑源 ARRAY 剩余的 64 个位。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将在使

能输出 ENO 处返回信号状态“0”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

AssignmentAttempt：引用的赋值操作 (S7-1500)

说明

使用“AssignmentAttempt”指令，可对引用变量进行赋值。 
支持以下赋值操作：

• 尝试将 VARIANT 分配给一个引用

• 尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用

尝试将 VARIANT 分配给一个引用

引用变量的数据类型在声明时确定，而 VARIANT 变量的数据类型则在运行时确定。引用变

量不允许进行隐式数据转换。因此，为两个变量指定两个数据类型时，可使用赋值尝试指令。

借助赋值操作，会在运行期间进行检查，以确认分配的变量的数据类型是否正确。如果正确，

则执行该指令。如果该指令执行成功，则目标变量中包含一个有效的引用，否则为 NULL。
尝试赋值后，可以检查尝试是否成功，并根据该结果继续处理程序。在 LAD 和 FBD 中，可

以将使能输出“ENO”用于检查操作。如果赋值尝试成功，“ENO”将返回信号状态“1”。只有成

功后才能在程序段中继续执行后续指令。

在 STL 和 SCL 中，可使用指令“IS_NULL”或“NOT_NULL”来检查赋值尝试是否成功等。 
以下规则适用于 VARIANT 的赋值尝试。在运行过程中，如果 VARIANT 变量不符合以下规则，

则返回值“NULL”。
• VARIANT 需指向一个优化存储区中的地址。

• VARIANT 不得指向临时存储区中的地址。

• 如需将 VARIANT 指定给一个 ARRAY 引用，则需遵循以下规则：

– VARIANT 变量必须指向一个限值与所声明的引用完全相同的 ARRAY。指向 ARRAY [0..9] 
的 VARIANT 变量与变量 REF_TO ARRAY[1..10] 不匹配。 

– 此外，在固件版本为 V2.5 的 S7-1500 系列 CPU 中，用于生成 VARIANT 变量值的块还

应执行一次编译操作。 

指令
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• VARIANT 不能指定给一个工艺对象的引用。

• 在 SCL 中，赋值操作无法用于多重赋值运算 (a := b := c;) 中。

尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用

工艺对象的引用始终指向特定的工艺对象，例如 REF_TO TO_SpeedAxis。如果要在运行期间

通过 DB_ANY 类型的变量分配工艺对象，需要检查该工艺对象与声明的引用是否匹配。为此，

可使用赋值操作。尝试赋值时，运行过程中将检查该工艺对象是否具有所声明的类型。如果

数据类型正确，则会执行分配。如果分配执行成功，则目标变量中包含一个有效的引用，否

则为 NULL。
尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用时，遵循以下规则：

• DB_ANY 必须指向优化存储区中的工艺对象。

•  两个相同类型的工艺对象可以相互分配。

• 派生类型可以分配给其基本类型。

• 基本类型不能分配给其派生类型。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL   使能输入

ENO Output BOOL   使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input VARIANT
DB_ANY

• FC 的块接

口：

Input、
Output、
InOut、
Temp

• FB 的块接

口：

Input、
InOut、
Temp

指针指向其地址

待读取的源变量

DST Output 如果 SRC = 
VARIANT，则引

用：

• 位序列，

BOOL 除外、

• 整数、 
• 浮点数、

• 字符串、

• PLC 数据类型 
(UDT)、

• 系统数据类

型 (SDT)、
• ARRAY of <已

命名的数据类

型>
如果 SRC = 
DB_ANY，则引

用：

• 工艺对象

• FC 的块接

口：Input、
Output、
Temp、
Return 

• FB 的块接

口：Temp

引用地址待传送

源变量的地址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

块接口按如下方式设计：

指令
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在程序代码中，尝试将“myVariant”分配给引用变量“myReference”。在运行过程中，如果

“myVariant”的数据类型为“Int”，则"myReference"  中包含一个指向 VARIANT 源变量的有效引

用，否则为 NULL。分配成功时，使能输出“ENO”的信号状态为“1”，同时将值“10”写入目标

变量中。

在另一程序段中，尝试将 "myDB" 分配给引用变量 "myReferenceTO"。如果运行期间 "myDB" 
指向类型为“定位轴”的工艺对象，则 "myReferenceTO" 包含有效引用，否则为 NULL。分

配成功时，使能输出“ENO”的信号状态为“1”，同时可将值“1”写入工艺对象中的目标变量。

参见

有关引用的基本知识 (页 330)
尝试赋值一个引用 (页 345)
有效数据类型概述 (页 253)

指令
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EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
Sample Library for Instructions (页 703)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SWAP：交换 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“交换”指令更改输入 IN 中字节的顺序，并在输出 OUT 中查询结果。

下图说明了如何使用“交换”指令交换数据类型为 DWORD 的操作数的字节：

参数

下表列出了“交换”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input WORD、

DWORD
WORD、
DWORD、
LWORD

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

要交换其字节的操作

数。

OUT Output WORD、
DWORD

WORD、
DWORD、
LWORD

I、Q、M、

D、L、P
结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0000 1111 0101 0101
OUT TagOut_Value 0101 0101 0000 1111

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“交换”指令。字节的顺序已更改，并存储在

操作数“TagOut_Value”中。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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ARRAY 数据块 (S7-1500)

ReadFromArrayDB：从 ARRAY 数据块中读取 (S7-1500)

说明

可以使用“从 ARRAY 数据块中读取”(Read from ARRAY data block) 指令从索引引用的 ARRAY 
DB 块类型的数据块中读取元素并将元素值写入目标范围。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态 FALSE：
• 使能输入 EN 返回信号状态 FALSE。
• 如果在执行该指令过程中发生错误。

参数

下表列出了“从 ARRAY 数据块中读取”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

DB Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待读取的数据块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

DB 中被读取的元素。标准

值可以是常数、全局变量

或索引值。

VALUE Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待读取并输出的值

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

1) VALUE 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

80B5 复制操作被中断。

8132 数据块不存在、太短、写保护或位于装载存储器中。

8135 ARRAY 数据块中包含无效值。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8282 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8450 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8452 代码生成错误

8453 导致该错误的原因有以下两种：

• VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

• 这两个变量不在具有“优化访问”的存储区内。有关存储区访问类型的更多

信息，请参见“块访问的基本知识 (页 63)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 Array [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE TargetField 操作数“TargetField”是 INT 数
据类型的全局变量。

如果操作数“TagIn1”返回信号状态“1”，则执行该指令。将读取“ArrayDB”中的第二个元素并写

入操作数“TargetField”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为 TRUE，同

时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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WriteToArrayDB：写入 ARRAY 数据块 (S7-1500)

说明

可以使用“写入 ARRAY 数据块”(Write to ARRAY data block) 指令将索引引用的元素写入 
ARRAY DB 块类型的数据块中。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态 FALSE：
• 使能输入 EN 返回信号状态 FALSE。
• 如果在执行该指令过程中发生错误。

参数

下表列出了“写入数组数据块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

DB Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待写入数据的数据块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待写入数据的 DB 中的元

素。标准值可以是常数、

全局变量或索引值。

VALUE Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待写入的值

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

80B5 复制操作被中断。

8132 数据块不存在、太短或位于装载存储器中。

8134 该数据块被写保护。

8135 该数据块不是 ARRAY 数据块。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8282 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8350 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8352 代码生成错误

8353 导致该错误的原因有以下两种：

• VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

• 这两个变量不在具有“优化访问”的存储区内。有关存储区访问类型的更多

信息，请参见“块访问的基本知识 (页 63)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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编程和操作手册, 11/2022 1403



下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 Array [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE SourceField 操作数“SourceField”是 INT 数
据类型的全局变量。

如果操作数“TagIn1”返回信号状态“1”，则执行该指令。操作数“SourceField”的值将写入 
ARRAY DB 的第二个元素中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为 TRUE，同

时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ReadFromArrayDBL：从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取 (S7-1500)

说明

可以使用“从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取”(Read from ARRAY data block in load 
memory) 指令从装载存储器 ARRAY DB 块类型的数据块中读取索引应用的元素并将其写入目

标范围。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果 ARRAY 数据块使用块属性“仅存储在装载存储器”进行指定，则该数组数据块将仅存

储在装载存储器中。

当 REQ 参数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。参数 BUSY 的信号状态将为“1”。当 BUSY 
参数中检测到信号下降沿时，将终止该指令。在一个程序周期内，DONE 参数的信号状态为

“1”，而且在该周期内，读取的值将输出到 VALUE 参数中。在所有其它程序周期内，参数 
VALUE 的值将保持不变。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态 FALSE：
• 使能输入 EN 返回信号状态 FALSE。
• 如果在执行该指令过程中发生错误。

参数

下表列出了“从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

REQ = "1"：开始读取 
ARRAY 数据块

DB 1) Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待读取的 ARRAY 数据块。

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

DB 中被读取的元素。标准

值可以是常数、全局变量

或索引值。

VALUE 1) InOut VARIANT D（全局数据块

的元素）

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指向待读取工作存储器中

的 DB 的指针，并写入该

工作存储器的值。

不必使用“TEMP”部分的本

地常数或变量。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = "1"：仍在读取数

组数据块

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = "1"：该指令执行

成功

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 ERROR 中输

出一个错误代码。

1) 该数据块必须创建为带有“优化”块属性。

参数 ERROR
下表列出了 ERROR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8230 数据块编号不正确。

8231 数据块不存在。

8232 该数据块太短，或者不在装载存储器中。

8235 该数据块不是一个 ARRAY 数据块。

8254 该数据块的数据类型不正确。

8382 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8750 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8751 代码生成错误

8752 代码生成错误

8753 VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关“READ_DBL”和“WRIT_DBL”指令触发的错误代码说明，请参见相应的指令说明。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

REQ TagReq BOOL
DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 ARRAY [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE TargetField 操作数“TargetField”是 INT 数
据类型的全局变量。

BUSY TagBusy BOOL
DONE TagDone BOOL

如果操作数“TagIn1”的信号状态为“1”且在操作数“TagReq”处检测到上升沿，将执行该指令。

将读取“ArrayDB”中的第二个元素并输出到“VALUE”参数中。在操作数“TagBusy”处检测到下降

沿时，将中止该指令的执行同时参数 VALUE 将不再变化。如果该指令执行成功，则使能输出 
ENO 的信号状态为 TRUE，同时置位输出“TagOut”。该指令执行后，操作数“TagDone”的信号

状态将为 TRUE。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
READ_DBL： 从装载存储器的数据块中读取数据 (页 3331)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块中 (页 3336)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

WriteToArrayDBL：写入装载存储器的 ARRAY 数据块 (S7-1500)

说明

可以使用“写入装载存储器的 ARRAY 数据块”(Write to ARRAY data block in load memory) 指
令将索引引用的元素写入装载存储器 ARRAY DB 块类型的数据块中。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果 ARRAY 数据块使用块属性“仅存储在装载存储器”进行指定，则该数组数据块将仅存

储在装载存储器中。

当 REQ 参数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。参数 BUSY 的信号状态将为“1”。如果在 
BUSY 参数中检测到信号下降沿，则将终止该指令同时将 VALUE 参数中的值写入该数据块中。

在一个程序周期内，参数 DONE 的信号状态为“1”。
如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 如果在执行该指令过程中发生错误。

参数

下表列出了“写入装载存储器的 ARRAY 数据块中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

REQ = "1"：开始写入数组

数据块

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DB 1) Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待写入数据的 ARRAY 数据

块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待写入数据的 DB 中的元

素。标准值可以是常数、

全局变量或索引值。

VALUE 1) Input VARIANT D（全局数据块

的元素）

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指向待读取工作存储器中

的 DB 的指针，并写入该

工作存储器的值。

不必使用“TEMP”部分的本

地常数或变量。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = "1"：仍在写入到

数组数据块

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = "1"：该指令执行

成功

ERROR Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 ERROR 中输

出一个错误代码。

1) 该数据块必须创建为带有“优化”块属性。

参数 ERROR
下表列出了 ERROR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8230 数据块编号不正确。

8231 数据块不存在。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8232 该数据块太短，或者不在装载存储器中。

8234 该数据块被写保护。

8235 该数据块不是一个 ARRAY 数据块。

8254 该数据块的数据类型不正确。

8382 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8450 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8751 代码生成错误

8752 代码生成错误

8753 VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关“READ_DBL”和“WRIT_DBL”指令触发的错误代码说明，请参见相应的指令说明。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

REQ TagReq BOOL
DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 ARRAY [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 操作数 值

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE SourceField 操作数“SourceField”是 INT 数
据类型的全局变量。

BUSY TagBusy BOOL
DONE TagDone BOOL

如果操作数“TagIn1”的信号状态为“1”且在操作数“TagReq”处检测到上升沿，将执行该指令。

在操作数“TagBusy”处检测到下降沿时，将立即终止该指令的执行并将参数 VALUE 中的值写入

“ArrayDB”的第二个元素中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为 TRUE，同

时置位输出“TagOut”。该指令执行后，操作数“TagDone”的信号状态将为 TRUE。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
READ_DBL： 从装载存储器的数据块中读取数据 (页 3331)
WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块中 (页 3336)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

VARIANT (S7-1200, S7-1500)

VariantGet：读出 VARIANT 变量值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“读出 VARIANT 变量值”指令读取 SRC 参数的 VARIANT 指向的变量值，并将其写

入 DST 参数的变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SRC 参数具有 VARIANT 数据类型。可以在 DST 参数上指定除 VARIANT 外的任何数据类型。

DST 参数变量的数据类型必须与 VARIANT 指向的数据类型相匹配。

说明

要复制结构和 ARRAY，可以使用“MOVE_BLK_VARIANT：块移动”指令。更多信息，请参见

“另请参见”。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 数据类型不匹配。（不传送任何值。）

参数

下表列出了“读出 VARIANT 变量值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

SRC Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、
“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

待读取的变量

DST Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY 元素、

PLC 数据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。读取“#TagIn_Source”操作数的 
VARIANT 指向的变量值，并写入到“TagOut_Dest”操作数。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
MOVE_BLK_VARIANT：移动块 (页 1358)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

VariantPut：写入 VARIANT 变量值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“写入 VARIANT 变量值”指令将 SRC 参数的变量值写入 VARIANT 所指向的 DST 参
数存储区中。

DST 参数具有 VARIANT 数据类型。可以在 SRC 参数上指定除 VARIANT 外的任何数据类型。

SRC 参数变量的数据类型必须与 VARIANT 指向的数据类型相匹配。

说明

要复制结构和 ARRAY，可以使用“MOVE_BLK_VARIANT 指令：块移动”指令。更多信息，请

参见“另请参见”。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 数据类型不匹配。（不传送任何值。）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“写入 VARIANT 变量值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L
使能输出

SRC Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY 元素、

PLC 数据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
待读取的变量

DST Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、
“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”返回信号状态“1”，则执行该指令。将“TagIn_Source”操作数的值写入到

“#TagIn_Dest”操作数的 VARIANT 指向的变量。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
MOVE_BLK_VARIANT：移动块 (页 1358)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CountOfElements：获取 ARRAY 元素个数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“获取 ARRAY 元素的数量”指令，查询 VARIANT 指针所包含的 ARRAY 元素数量。

如果是一维 ARRAY，则输出 ARRAY 元素的个数。（上限与下限 +1 的差值）。如果是多维 
ARRAY，则输出所有维的数量。

如果要查询 ARRAY DB 中的各个元素，则可使用指令“ReadFromArrayDB”或
“WriteFromArrayDB”。这是因为，在此可对元素数目进行更为精准的错误评估。

说明

实例

VARIANT 指针可以不指向实例，因此也可不指向多重实例或多重实例的 ARRAY。

说明

数据块中的 ARRAY。
如果要查询数据块中 ARRAY 中元素的个数，则不能在该块中激活块属性“数据块在设备中

写保护”(Data block write-protected in the device)。否则，参数 RET_VAL 将返回结果“0”，而

与 ARRAY 包含的元素数无关。

如果 VARIANT 变量不是 ARRAY，也将返回结果“0”。
如果 VARIANT 指向 ARRAY of BOOL，则填充元素包含在计数中。（例如，ARRAY[0..1] of 
BOOL 将返回 8）。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• VARIANT 变量不是 ARRAY。（其结果是“0”。）

指令
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参数

下表列出了“获取 ARRAY 元素的数量”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

要查询的变量

RET_VAL Output UDINT I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”返回信号状态“1”，则执行该指令。读取“#TagIn_Source”操作数的 
VARIANT 指向的变量的 ARRAY 元素数量，并输出到“TagOut_RetVal”操作数。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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符号化移动 (S7-1500)

运行期间进行符号化访问 (S7-1500)

应用

借助“运行期间进行符号化访问”功能，外部应用程序在运行期间可以访问 PLC 程序中的变

量。外部应用程序可以是 HMI 应用程序、OPC UA 功能或其它通信功能等。可读取或写入变

量。  
创建程序时，并不编写静态的读写访问。实际上，在运行期间动态执行读写访问。通过手动

或通过程序控制的方式输入要在运行期间访问的符号变量名称。

“运行期间进行符号化访问”功能可处理优化数据以及非优化数据。这意味着相对于只能访

问非优化数据的 ANY 指针而言，此功能更加灵活高效。

例如，此功能可通过外部设备或应用程序来跟踪变量。

限制

下列限制适用于运行期间的符号化访问：

• 符号化访问仅适用于 S7-1500 固件版本 V3.0 及以上版本。

• 访问 PLC 变量（I、Q、M）和数据块中的相应元素。

• 访问基本数据类型以及结构化数据类型中的单个元素。

• 变量必须具有属性“可从 HMI/OPC UA/Web API 访问”或“可从 HMI/OPC UA/Web API 写
入”。

• 不支持以下访问类型：

– 访问结构化数据类型，如 ARRAY 或 STRUCT。
– 访问数据类型 WSTRING、STRING 和 DTL
– 访问 I/O（变量名：P）
– 访问工艺对象的元素

指令
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工作原理

要在运行期间访问变量，需要执行两步操作：

1. 通过 HMI 等方式输入的符号化变量名必需进行“解析”。即，在 PLC 程序中需创建相应变量
的引用。引用属于类型化指针，可通过该指针在 PLC 程序中寻址变量。要解析符号变量，请
使用异步指令“ResolveSymbols”。

2. 可通过专门的 Move 指令读取或写入变量值。Move 指令属于同步指令。该指令通过之前生成
的引用寻址变量。

步骤 1 示例

以下示例说明了使用指令“ResolveSymbols”解析符号变量名称的工作原理：

• 在参数 "nameList" 中指定一个包含要解析的变量名称的 Array of WSTRING。 
• 在参数 "referenceList" 中指定保存变量引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT)。 
• 这两个数组的限值必须相同。 
随后在参数 "referenceList" 中收到对每个符号变量名称的引用。引用包含在系统数据类型

“"ResolvedSymbol"”的结构中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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另请参见： 
ResolveSymbols：解析多个符号 (页 1420)
系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1424)

步骤 2 示例

以下示例说明了如何使用指令“MoveResolvedSymbolsToBuffer”读取变量值并将其写入缓冲

区中：

• 在参数 "src" 中，指定包含对已解析变量引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT) 。 
• 在 "dst" 参数中指定 Array of BYTE 。该数组用作写入变量值的目标缓冲区。 
执行指令 "MoveResolvedSymbolsToBuffer" 时，会通过引用读取变量值，并将其写入目标缓

冲区。 
另请参见：

MoveResolvedSymbolsToBuffer：从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中 (页 1427)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ResolveSymbols：解析多个符号 (S7-1500)

说明

“解析多个符号”指令用于解析多个符号变量名称。执行该指令后，会收到对变量的引用。引

用属于类型化指针，可用于对变量进行读写访问。

在 "nameList" 参数中指定  Array of WSTRING 。运行期间会通过此数组传送待解析的变量名称。

在参数 "referenceList" 中指定保存引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT)。这两个数组的限

值必须相同。

符号变量名称以 WSTRING 格式传输，且长度不得超过 254 个 UTF-16 字符。输入完全限定

的名称（包括命名空间）。不支持表示本地变量的限定符 #。支持数组中的元素，但必须指

定固定下标才能访问元素。不支持通过可变下标（如 myArray[myIndexTag]）进行访问。

完全限定名称示例：

myNamespace.mySubnamespace.myDataBlock.myStructuredTag.myTagMembe
r

使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数，可以仅解析列表中的部分符号。要解析整个符号列表，

可在 "firstIndex" 参数中指定下限，在 "lastIndex" 参数中指定上限。

该指令以异步方式执行。参数“"execute"”出现信号上升沿时开始执行。该指令在执行过程中 
(Busy = 1)，"nameList" 和 "referenceList" 参数中的值无法更改。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对符号进行解析前，"referenceList" 参数中位于指定数组范围（"firstIndex" 和 "lastIndex"）内

的数组的值将复位。 
该指令执行完成后，"done" 参数值将在一个周期内为 1。参数 "referenceList" 中的数组会填

入对变量的引用。

“execute”参数出现下降沿后，表示“ResolveSymbol”的实例不再处于激活状态。 

说明

组态限值

每次 多可激活 10 条 "ResolveSymbols" 指令。该指令的所有活动实例总共可解析 多 2000 
个符号。

参数

下表列出了“解析多个符号”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

execute Input BOOL I、Q、M、D、L 出现信号上升沿

时，会开始执行

指令。

 
firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待解析的第一个

变量名称的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待解析的 后一

个变量名称的下

标。

done Output BOOL I、Q、M、D、L Done = 1
该指令执行完

成。

busy Output BOOL I、Q、M、D、L Busy = 1
该指令当前正在

执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

error Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1
执行过程中出

错。错误消息将

在 STATUS 参数

中输出。

status Output INT I、Q、M、D、L 块状态 / 错误代

码（参见

“STATUS 参数”）

nameList InOut WSTRING 数组 D 待解析的变量名

称列表。

referenceList InOut ResolvedSymbol
 数组

D 引用列表

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1424)”。

STATUS 参数

下表列出了 "STATUS" 参数中各值的含义：

错误代码 
(W#16#...)

说明

0000 无错误。

7000 当前无作业处理

7001 启动作业异步处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用：指令已激活；BUSY = 1。
80B3 "firstIndex" 参数的值大于 "lastIndex" 参数的值。

80B4 "referenceList" 和 "nameList" 的 ARRAY 限值不同。

80C3 已达到“"ResolveSymbols"”指令可同时激活的 大数量，或已达到可同时

解析的 大可能符号数量 (2000)。
8282 "firstIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8382 “lastIndex”参数的值超出 ARRAY 的限值。

8831 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 不存在。

8833 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 仅在装载存储器中可用，不

能通过指令寻址。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 
(W#16#...)

说明

8836 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 不在已优化的全局数据块

中。

8854 "nameList" 实参的数据类型不是“ARRAY of WSTRING”。
8931 指定为 "referenceList" 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 不存在。

8933 指定为 "referenceList" 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 仅在装载存储器

中可用，不能通过指令寻址。

8934 指定为 referenceList 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 存在写保护。

8936 指定为“referenceList”实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 不在已优化的全

局数据块中。

8954 "referenceList" 实参的数据类型不是“ARRAY of WSTRING”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

nameList InOut_Symbols Array[0..9] of WSTRING
referenceList InOut_ResolvedSymbols Array[0..9] of 

ResolvedSymbol
firstIndex - 0
lastIndex - 9
execute Input_Execute BOOL

指令
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参数 操作数 值/数据类型

busy Output_Busy BOOL
done Output_Done BOOL

如果操作数“TagIn”和“#Input_Execute”的信号状态均为“1”，则会开始执行指令。对参数 
"nameList" 中的变量名称进行解析，并将变量引用写入参数 "referenceList" 中的操作数 
"#InOut_ResolvedSymbols"。该指令执行完成后，"done" 参数值将在一个周期内为 1。

参见

运行期间进行符号化访问 (页 1417)

系统数据类型 ResolvedSymbol (S7-1500)

说明

执行“运行期间进行符号化访问”功能需要使用系统数据类型 "ResolvedSymbol"。该数据类

型会保存对 PLC 程序中变量的引用，并会保存用于生成这些引用的状态信息。该结构可复制，

但仅以只读模式访问各元素。

系统数据类型的结构

"ResolvedSymbol" 系统数据类型具有以下可见元素：

参数名称 数据类型 说明

resolved BOOL 指示符号是否成功解析：

• 已解析 = FALSE，且 STATUS = 0 
=> 尚未执行符号解析。

• 已解析 = FALSE + status <> 0 
=> 符号解析失败

status 参数的值指示变量中无法解析的结构等

级。

负值表示无法解析符号，原因包括超出范围等。

正值表示变量不可访问或不可通过 HMI/OPC 
UA 或 Web API 写入。

• 已解析 = TRUE，且 STATUS = 0 
=> 符号已成功解析。

• 已解析 = TRUE，且 STATUS = 0 
=> 符号已成功解析，但 DB 被“RUN”模式下的

后续下载操作覆盖。

status INT

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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"resolved" 元素用于指示某个符号是否已成功解析。如果符号已成功解析，"status" 参数的值

为 0，且 "ResolvedSymbol" 结构中包含正确的信息。 
除了这两个参数之外，系统数据类型还包含用于保存变量数据类型、长度和地址信息的内部

参数，但这些参数不可访问。

如果符号解析错误，则 "status" 参数将返回以下值：

错误代码 
(W#16#...)

说明

8021 WSTRING 表示符号变量名称为空。

8022 WSTRING 表示符号变量名称包含无效字符。

8023 被引用变量的数据类型声明缺失。 
8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8054 被引用变量的数据类型不受支持。

80B4 项目不一致。

系统数据类型“ResolvedSymbol”中的无效引用

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。"status" 参数中的错误代码指示引用无效。 
以下示例中显示了出错时在 SCL 中如何使用 IF 指令中断 Move 指令的执行以及如何重新解

析该符号：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在调用 „MoveResolvedSymbolsToBuffer“ 指令之前，需进行检查，确定符号解析是否成功以

及 „MoveResolvedSymbolsToBuffer“ 是否可以执行。

即使符号解析成功，执行 „MoveResolvedSymbolToBuffer“ 时也可能出错。例如，在 RUN 模
式下因加载导致变量覆盖。此时，返回值 „err“ 为复制失败的进程数。 
如果识别到复制过程识别，则后续的 IF 指令将 "EnableMove" 设置为 FALSE。这样，系统将

不再执行 "MoveResolvedSymbolsToBuffer"。 
之后，FOR 指令将进行检查，确定产生错误代码的相关符号。对于这些符号，会将错误代码

复制到 "status" 参数中。 
同时，参数“„resolved“”设置为 FALSE。现在需要再次使用异步操作指令 „ResolveSymbols“ 解
析符号。

参见

运行期间进行符号化访问 (页 1417)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MoveResolvedSymbolsToBuffer：从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中 (S7-1500)

说明

“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令用于从多个已解析的符号中读取数值并写

入存储区 (Array of BYTE) 中。采用这种方式，可准备符号解析后的相应值，进行后续处理。

如，通过诸如 TSEND 等通信指令进行发送。

"src" 参数是一个 ResolvedSymbol (SDT) 数组，其中包含对之前通过“ResolveSymbols”指令解

析的变量的引用。在“dst”参数中指定一个 BYTE 数组。该数组用作写入变量值的目标缓冲

区。 
使用参数 "firstIndex" 和 "lastIndex" 限制将在此次指令调用过程中复制的值列表。如果不希

望对列表进行限制，则 "firstIndex" 参数中的值必须等于该列表的下限且 "lastIndex" 参数中

的值需等于该列表的上限。

"mode" 参数的值用于定义 "dst" 参数中的存储器格式。 
可通过偏移量确定目标缓冲区中已解析的符号值的存储位置。通过“dstOffsets”(Array of DINT) 
参数指定偏移量。每个偏移量均为位偏移，用于确定将值写入缓冲区时的起始位。可在一个

字节中存储多个 BOOL 数据类型的值。其它所有数据类型的值的起始位位置必须可被 8 整除。

例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 REAL 的变量，同时 "dstOffsets[i]" 参数中的值为 
88，"mode" 参数值为 2#1，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会将值复

制到字节 11 到 14 中（从 低有效字节开始）。 
例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 BOOL 的变量，同时 "dstOffsets[i]" 参数中的值

为 29，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会将该值复制到字节为 3 并且

偏移量为 5 的目标存储器。 
 为确保 "dstOffsets[i]" 中包含有 "src[i]" 的偏移量，"dstOffsets" 和 "src" 处的数组限值必须相

同。 
这样，可准确定义目标缓冲区的结构。但请注意，该指令不会验证所指定的偏移量是否重叠。

此时，不会发送错误消息，而且目标缓冲区中的内容不确定。

"status" 参数是一个 INT 数组。为确保 "status[i]" 中包含有 "src[i]" 的状态，该参数的限值必

须与 "src" 和 "dstOffsets" 参数的相同。 

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

指令
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参数

下表列出了“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待复制的第一个

已解析符号的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待复制的 后一

个已解析符号的

下标。

src Input Array of 
ResolvedSymbol

D、L 已解析的符号列

表

dstOffsets Input Array of DINT I、Q、M、D、L 包含目标缓冲区

中各元素的位偏

移量

mode Input DWORD I、Q、M、D、L 存储器格式

• 2#0 = Big-
Endian

• 2#1 = Little-
Endian

 
dst InOut Array of BYTE D、L 要将已解析符号

复制到的目标缓

冲区

status InOut Array of INT D、L 已解析符号的复

制状态

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1424)”。

指令
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Status 参数

下表列出了 Status[i] 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

8020 符号未解析。

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8031 src[i]: 数据块不存在。

8033 src[i]: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8054 src[i]: 被引用变量的数据类型不受支持。

8082 dstOffsets[i]: 偏移量超出参数 dst 的 ARRAY 限值。

8085 dstOffsets[i]: 偏移量的起始位位置不可被 8 整除。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B3 "firstIndex" 参数的值大于 "lastIndex" 参数的值。

80B4 参数 "src"、"dstOffset" 和 "status" 的 ARRAY 限值不同。

8182 "firstIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8282 "lastIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8331 src: 数据块不存在。

8333 src: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8354 scr: 数据类型无效。

8431 dstOffsets: 数据块不存在。

8433 dstOffsets: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8436 dstOffsets: ARRAY 不在优化的存储区中。

8454 dstOffsets: 数据类型无效。

8631 dst: 数据块不存在。

8633 dst: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8634 dst: 数据块处于写保护状态。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8636 dst: 数据块不在优化的存储区中。

8653 dst: 由 VARIANT 寻址的存储区过小。

8654 dst: 数据类型无效。

8731 status: 数据块不存在。

8733 status: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8734 status: 数据块处于写保护状态。

8754 status: 数据类型无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 2
lastIndex - 7
src Input_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol
dstOffsets Input_Offset Array[0..99] of Dint
mode - 2#0

指令
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参数 操作数 值/数据类型

dst InOut_Buffer Array[0..99] of Byte
status InOut_Status Array[0..99] of Int

若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。数组“Input_ResolvedSymbols”中已解析

的符号值将以 Big-Endian 格式写入 "dst" 参数的目标缓冲区 "#InOut_Buffer" 内。 
使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数中的两个常量，可限制需复制其值的变量数。 
“Input_Offset”操作数中包含各个待写入值的偏移量。根据该偏移量，可确定在目标缓冲区中

写入已解析符号值的位置。 

参见

运行期间进行符号化访问 (页 1417)

MoveResolvedSymbolsFromBuffer：从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中 (S7-1500)

说明

“从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中”指令用于从存储区 (Array of BYTE) 中读取数值

并写入多个已解析的符号值中。采用这种方式，可处理从通信指令（如 TRCV）接收到的存

储区。

"src" 参数是一个 BYTE 数组，用作读取数值的源缓冲区。"dst" 参数是一个 ResolvedSymbol 
(SDT) 数组，其中包含对之前通过“ResolveSymbols”指令解析的变量的引用。通过使用引用，

将为变量写入来自源缓冲区的值。

通过使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数，限制选择已解析符号列表中需写入值的变量。如

果不希望对列表进行限制，则 "firstIndex" 参数中的值必须等于该列表的下限且 "lastIndex" 参
数中的值需等于该列表的上限。

"mode" 参数的值用于定义 "src" 参数中的存储器格式。 
可通过偏移量确定在源缓冲区中读取和复制已解析符号值的起始位置。通过

“srcOffsets”(Array of DINT) 参数指定偏移量。每个偏移量均为位偏移，用于确定从缓冲区读

取值的起始位。可在一个字节中存储多个 BOOL 数据类型的值。其它所有数据类型的值的起

始位位置必须可被 8 整除。 
例如，如果 "dst[i]" 参数引用一个数据类型为 REAL 的变量，同时 "srcOffsets[i]" 参数中的值为 
88，"mode" 参数值为 2#1，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令将从字节 
11 到 14 中读取相关值（从 低有效字节开始）。 

指令
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例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 BOOL 的变量，同时 "srcOffsets[i]" 参数中的值

为 29，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会在源缓冲区的字节 3 处读取

数值（偏移量为 5）
为确保 "srcOffsets[i]" 中包含有 "dst[i]" 的偏移量，"srcOffsets" 和 "dst" 处的数组限值必须相

同。 
这样，可精准指定目标缓冲区中待复制的值。但请注意，该指令不会验证所指定的偏移量是

否重叠。此时，不会发送错误消息，而且可能随机读取值。

"status" 参数是一个 INT 数组。为确保 "status[i]" 中包含有 "dst[i]" 的状态，该参数的限值必

须与 "dst" 和 "srcOffsets" 参数的相同。 

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

参数

下表列出了“从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 目标缓冲区中待

写入的第一个已

解析符号的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 目标缓冲区中待

写入的 后一个

已解析符号的下

标。

mode Input DWORD I、Q、M、D、L 存储器格式

• 2#0 = Big-
Endian

• 2#1 = Little-
Endian

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

src Input Array of BYTE D、L 读取数值的源缓

冲区

srcOffsets Input Array of DINT D、L 源缓冲区中数值

的偏移量

dst InOut Array of 
ResolvedSymbol

D、L 包含对已解析符

号的引用的目标

缓冲区。

status InOut Array of INT D、L 包含各个待写入

值的复制状态

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1424)”。

Status 参数

下表列出了 Status[i] 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

8020 符号未解析。

8021 WSTRING 表示符号变量名称为空。

8022 WSTRING 表示符号变量名称包含无效字符。

8023 被引用变量的数据类型声明缺失。

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8054 该引用指向了数据类型无效的变量。

80B4 项目不一致。

8031 dst[i]: 数据块不存在。

8033 dst[i]: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8034 dst[i]: 数据块处于写保护状态。

8054 dst[i]: 被引用变量的数据类型不受支持。

8082 srcOffset[i]: 偏移量超出 src 参数的 ARRAY 限值。

8085 srcOffset[i]: 偏移量的起始位位置不可被 8 整除。

指令
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B3 firstIndex 参数的值大于 lastIndex 参数的值。

80B4 参数 dst、srcOffsets 和 status 的 ARRAY 限值不同。

8182 firstIndex 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8282 lastIndex 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8431 src: 数据块不存在。

8433 src：数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8454 src: 数据类型无效。

8531 srcOffsets: 数据块不存在。

8533 srcOffsets: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8554 srcOffsets: 数据类型无效。 
8631 dst: 数据块不存在。

8633 dst: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8634 dst: 数据块处于写保护状态。

8636 dst: 数据块不在优化的存储区中。

8654 dst: 数据类型无效。 
8731 status: 数据块不存在。

8733 status: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8734 status: 数据块处于写保护状态。

8736 status: 数据块不在优化的存储区中。

8754 status: 数据类型无效。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1434 编程和操作手册, 11/2022



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 2
lastIndex - 7
mode - 2#0
src Input_Buffer Array[0..99] of Byte
srcOffsets Input_Offset Array[0..99] of Dint
dst InOut_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol
status InOut_Status Array[0..99] of Int

若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。源缓冲区“Input_Buffer”中的变量值以 Big-
Endian 格式读取，并通过 "#InOut_ResolvedSymbols" 中的引用写入到已解析符号中。 
"firstIndex" 和 "lastIndex" 参数中的两个常量用于限制需在目标缓冲区中写入其值的变量数。

根据操作数“Input_Offset”中的偏移量确定在源缓冲区中读取数值的位置。 

参见

运行期间进行符号化访问 (页 1417)

指令
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ARRAY[*] (S7-1200, S7-1500)

LOWER_BOUND：读取 ARRAY 的下限 (S7-1200, S7-1500)

说明

在函数块或函数的块接口中，可声明 ARRAY[*] 数据类型的变量。这些局部变量可读取 ARRAY 
限值。此时，需要在 DIM 参数中指定维数。

可以使用“读取 ARRAY 下限”(Read out ARRAY low limit) 指令，读取 ARRAY 的变量下限。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 DIM 处指定的维数不存在。

说明

该指令的可用性

该指令可用于于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.0 及以

上版本的 S7-1500 系列 CPU。

参数

下表列出了“读取 ARRAY 下限”(Read out ARRAY low limit) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

ARR Input ARRAY[*] FB => InOut 部分

FC => Input 和 
InOut 部分

待读取可变下限的 
ARRAY。

DIM Input UDINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待读取可变下限的 ARRAY 
维度。

OUT Output DINT I、Q、M、D、
L、P

结果

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“Enable_Start”返回信号状态“1”，则执行该指令。该指令将从第二维度读取 ARRAY 
#ARRAY_A 的可变下限值。如果成功执行该指令，则结果将写入操作数“Enable_Out”中并置

位操作数“Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

UPPER_BOUND：读取 ARRAY 的上限 (S7-1200, S7-1500)

说明

在函数块或函数的块接口中，可声明 ARRAY[*] 数据类型的变量。这些局部变量可读取 ARRAY 
限值。此时，需要在 DIM 参数中指定维数。

可以使用“读取 ARRAY 上限”(Read out ARRAY high limit) 指令，读取 ARRAY 的变量上限。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 DIM 处指定的维数不存在。

说明

该指令的可用性

该指令可用于于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.0 及以

上版本的 S7-1500 系列 CPU。

指令
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参数

下表列出了“读取 ARRAY 上限”(Read out ARRAY high limit) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

ARR Input ARRAY[*] FB => InOut 部分

FC => Input 和 
InOut 部分

待读取可变上限的 
ARRAY。

DIM Input UDINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待读取可变上限的 ARRAY 
维度。

OUT Output DINT I、Q、M、D、
L、P

结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“Enable_Start”返回信号状态“1”，则执行该指令。该指令将从第二维度读取 ARRAY 
#ARRAY_A 的可变上限值。如果成功执行该指令，则结果将写入操作数“Enable_Out”中并置

位操作数“Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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传统 (S7-1500)

FieldRead：读取域 (S7-1500)

说明

可以使用“读取域”指令从输入 MEMBER 所指定的域中读取指定元素，并将其内容传送到

输出 VALUE 的变量中。使用输入 INDEX 指定待读取的域元素的下标。使用输入 MEMBER 指
定待读取域的第一个元素。

参数 MEMBER 中的域元素和参数 VALUE 中的变量的数据类型必须与指令“读取域”的数据

类型相一致，因为无法进行隐式转换。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 INDEX 中指定的域元素未在输出 MEMBER 中定义。

• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“读取域”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

INDEX Input DINT DINT I、Q、M、

D、L、P 或常

量

要读出其内容

的域元素的下

标

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
MEMBER Input 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、TOD 
以及作为 
ARRAY 变量

元素的 CHAR 
和 WCHAR

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、TOD 
LTOD、以及

作为 ARRAY 
变量元素的 
CHAR 和 
WCHAR

D、L 待读取域的第

一个元素。

VALUE Output 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
TOD、
CHAR、
WCHAR

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
TOD、
LTOD、
CHAR、
WCHAR

I、Q、M、

D、L、P
要将域元素的

内容传送到的

操作数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1440 编程和操作手册, 11/2022



下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 变量 值

INDEX a_index 4
MEMBER "DB_1".Main_Field[-10] 数据块“DB_1”中域“Main_Field[-10..10] 

of REAL”的第一个元素

VALUE a_real 域“Main_Field[-10..10] of REAL”中下标

为 4 的元素

从域“Main_Field[-10...10] of REAL”读取下标为 4 的域元素，并将其写入“a_real”变量。待读

取域的元素由输入 INDEX 中的值指定。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

FieldWrite：写入域 (S7-1500)

说明

可以使用“写入域”指令将 VALUE 输入中变量的内容传送到 MEMBER 输出中域的特定元素。

可以使用 INDEX 输入的值指定所述域元素的下标。在输出 MEMBER 中输入待写入域的第一

个元素。

参数 MEMBER 中的域元素和参数 VALUE 中的变量的数据类型必须与指令“读取域”的数据

类型相一致，因为无法进行隐式转换。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 INDEX 中指定的域元素未在输出 MEMBER 中定义。

• 执行过程中发生溢出之类的错误。

指令
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参数

下表列出了“写入域”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

INDEX Input DINT DINT I、Q、M、

D、L、P 或常

量

要写入 
VALUE 内容

的域元素的下

标。

VALUE Input 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
TOD、
CHAR、
WCHAR

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
TOD、
LTOD、
CHAR、
WCHAR

I、Q、M、

D、L、P 或常

量

要复制其内容

的操作数。

MEMBER Output 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、TOD 
以及作为 
ARRAY 变量

元素的 CHAR 
和 WCHAR

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、TOD 
LTOD、以及

作为 ARRAY 
变量元素的 
CHAR 和 
WCHAR

D、L 要写入 
VALUE 内容

的域的第一个

元素。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

INDEX a_index 4
VALUE a_real 10.54
MEMBER "DB_1".Main_Field[-10] 数据块“DB_1”中域“Main_Field[-10..10] 

of REAL”的第一个元素

变量“a_real”的值“10.54”，将写入域“Main_Field[-10..10] of REAL”中下标为 4 的域元素。通

过 INDEX 输入中的值，指定要传送变量“a_real”内容的域元素的下标。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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BLKMOV：块移动 (S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区（目标区域）

中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

说明

该指令的变量仅适用于未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组织块 
(OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，仍可在“优化块访问”的存

储区中使用该变量。

下图说明了移动操作的原理：

源数据和目标数据一致

请确保在执行“块移动”指令的过程中，源数据保持不变，否则无法保证目标数据的一致性。

可中断性

嵌套深度没有限制。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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存储区

可以使用“块移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果源和目标区域长度不同，则只能移动较小长度的区域。

如果源区域小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余

字节则保持不变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果数据类型为 BOOL 的块被移动，则必须对变量进行绝对寻址，且为该区域指定的长度必

须为 8 的倍数，否则不执行该指令。

移动字符串的规则

还可以使用“块移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如果只有源区域为 
STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。有关实际长度和 大长度信息不会

写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域中字符串的当前

长度设置为实际移动的字符数。

如果要移动字符串实际长度和 大长度的信息，则需要以字节为单位将相关区域指定给 
SRCBLK 和 DSTBLK 参数。此外，也可使用“Serialize”/“Deserialize”指令。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRCBLK Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) DSTBLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8092 源区域或目标区域只能位于装载存储器中。

8152 SRCBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 DSTBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1446 编程和操作手册, 11/2022



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将复制从 MB100 开始的 10 个
字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1499)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区

（目标区域）中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。因此，在执行“不可中断的存储区移动”指令

期间，CPU 中断响应时间将增加。

说明

该指令的变量仅适用于尚未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组

织块 (OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，仍可在“优化块访问”的存

储区中使用该变量。

存储区

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

在执行“不可中断的存储区移动”指令期间，源区域和目标区域不可以重叠。如果源区域小

于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余字节则保持不

变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果定义为形参的源区域或目标区域比 SRCBLK 或 DSTBLK 参数中所指定的源区域或目标区

域小，则不传送任何数据。

如果数据类型为 BOOL 的块被移动，则必须对变量进行绝对寻址，且为该区域指定的长度必

须为 8 的倍数，否则不执行该指令。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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移动字符串的规则

还可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如

果只有源区域为 STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。而不会将关于实际

长度和 大长度的信息写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目

标区域中字符串的当前长度设置为实际移动的字符数。如果要移动 STRING 数据类型的区域，

则必须将区域长度指定为“1”。

参数

下表列出了“不可中断的存储区移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRCBLK Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) DSTBLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8091 源或目标区域只能位于装载存储器中。

8152 SRCBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 
ARRAY of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8352 DSTBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 
ARRAY of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将复制从 MB100 开始的 10 个
字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1499)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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FILL：填充块 (S7-1500)

说明

可以使用“填充块”指令将一个存储区（源区域）的内容填充到另一存储区（目标区域）。

“填充块”指令将源区域的数据移动到目标区域，直到目标区域写满为止。移动操作沿地址

升序方向执行。

可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

说明

该指令的变量仅适用于尚未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组

织块 (OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，仍可在“优化块访问”的存

储区中使用该变量。

对于具有“优化块访问”属性的块，可以使用“FILL_BLK：填充块”指令。

下图说明了移动操作的原理：

示例：使用存储器字 MW14 到 MW20 中的内容预设置 MW100 到 MW118 中的内容。

源和目标数据的一致性

请注意，执行“填充块”指令时，源数据需保持不变，否则将无法保证目标数据的一致性。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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存储区

可使用“填充块”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果要预设置的目标区域不是输入参数 BVAL 的长度的整数倍，

目标区域仍然可写至 后一个字节。

如果要预置的目标区域小于源区域，此功能仅复制可以写入目标区域的数据量。

如果实际的目标或源区域小于源或目标区域分配的存储区（参数 BVAL 和 BLK），则不传输

任何数据。

如果 ANY 指针（源或目标）为 BOOL 数据类型，则必须对其进行绝对寻址，且指定的长度

必须能被 8 整除；否则将不会执行该指令。

如果目标区域为 STRING 数据类型，则指令将写入包含管理信息在内的整个字符串。

移动结构的规则

当将结构作为输入参数传送时，必须谨记结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

参数

下表列出了“填充块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

BVAL Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定存储区域（源区

域），将使用该存储区域

中的内容填充 BLK 参数中

指定的目标区域。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1452 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

BLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要使用源区域的数据

填充的存储区。

1) BLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源或目标区域只能位于装载存储器中。

8152 BVAL 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY of 
WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 BLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY of 
WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误

信息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令复制从 MW14 到 MW20 的源区

域，并使用 BVAL 参数中存储区内包含的 4 个字的内容填充从 MW100 到 MW118 的目标区域。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1499)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

转换操作 (S7-1200, S7-1500)

CONVERT：转换值 (S7-1200, S7-1500)

说明

“转换值”指令将读取参数 IN 的内容，并根据指令框中选择的数据类型对其进行转换。转换

值将在 OUT 输出处输出。

有关可能的转换的信息，请参见“另请参见”中的“显式转换”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

位字符串的转换方式

在指令功能框中，不能选择位字符串 BYTE 和 WORD。但如果输入和输出操作数的长度匹配，

则可以在该指令的参数处指定 DWORD 或 LWORD 数据类型的操作数。然后此操作数将被位

字符串的数据类型根据输入或输出参数的数据类型来解释，并被隐式转换。例如，数据类型 
DWORD 将解释为 DINT/UDINT，而 LWORD 将解释为 LINT/ULINT。启用“IEC 检查”(IEC check) 
时，也可使用这些转换方式。

说明

S7-1500 系列 CPU：数据类型 DWORD 和 LWORD 只能与数据类型 REAL 或 LREAL 互相转换。

在转换过程中，源值的位模式以右对齐的方式原样传递到目标数据类型中。如果在转换过程

中无错误，则使能输出 ENO 的信号状态为 1；如果在处理过程中出错，则使能输出 ENO 的
信号状态为 0。

参数

下表列出了“转换值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 位字符串、整

数、浮点数、

CHAR、
WCHAR、
BCD16、BCD32

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要转换的值。

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数、

CHAR、
WCHAR、
BCD16、BCD32

I、Q、M、D、
L、P

转换结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例显示了如何将 16 位整数转换为 32 位整数：

以下示例显示了如何将 8 位字节转换为 8 位整数 SINT：

以下示例显示了如何将 8 位字节转换为 8 位无符号整数 USINT：

因为两个操作数具有相同的长度，所以可进行这些转换。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1456 编程和操作手册, 11/2022



ROUND：取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“取整”指令将输入 IN 的值四舍五入取整为 接近的整数。该指令将输入 IN 的值

解释为浮点数，并转换为一个 DINT 数据类型的整数。如果输入值恰好是在一个偶数和一个

奇数之间，则选择偶数。指令结果被发送到输出 OUT，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要取整的输入值。

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

取整的结果

可以从指令功能框的“???”下拉列表中为该指令选择数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1.50000000 -1.50000000
OUT TagOut_Value 2 -2

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。输入“TagIn_Value”的浮点数将取整到

接近的偶数整数，并发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CEIL：浮点数向上取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“浮点数向上取整”指令，将输入 IN 的值向上取整为相邻整数。该指令将输入 IN 
的值解释为浮点数并将其转换为较大的相邻整数。指令结果被发送到输出 OUT，可供查询。

输出值可以大于或等于输入值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“浮点数向上取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果为相邻的较大整数

可以从指令功能框的“???”下拉列表中为该指令选择数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0.50000000 -0.50000000
OUT TagOut_Value 1 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。“TagIn_Value”输入的浮点数将被取整

到 接近的较大整数，并发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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FLOOR：浮点数向下取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“浮点数向下取整”指令，将输入 IN 的值向下取整为相邻整数。该指令将输入 IN 
的值解释为浮点数，并将其向下转换为相邻的较小整数。指令结果被发送到输出 OUT，可

供查询。输出值可以小于或等于输入值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“浮点数向下取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果为相邻的较小整数

可以从指令功能框的“???”下拉列表中为该指令选择数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0.50000000 -0.50000000
OUT TagOut_Value 0 -1

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。输入“TagIn_Value”的浮点数将取整到

相邻较小整数，并发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

TRUNC：截尾取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“截尾取整”指令由输入 IN 的值得出整数。输入 IN 的值被视为浮点数。该指令仅

选择浮点数的整数部分，并将其发送到输出 OUT 中，不带小数位。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“截尾取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 输入值的整数部分

可以从指令功能框的“???”下拉列表中为该指令选择数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1.50000000 -1.50000000
OUT TagOut_Value 1 -1

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。输入“TagIn_Value”浮点数的整数部分

被转换为整数，并发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SCALE_X：缩放 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“缩放”指令，通过将输入 VALUE 的值映射到指定的值范围内，对该值进行缩放。

当执行“缩放”指令时，输入 VALUE 的浮点值会缩放到由参数 MIN 和 MAX 定义的值范围。

缩放结果为整数，存储在 OUT 输出中。

下图举例说明如何缩放值：

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [VALUE ∗ (MAX – MIN)] + MIN
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 MIN 的值大于或等于输入 MAX 的值。

• 根据 IEEE-754 标准，指定的浮点数的值超出了标准的数范围。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 发生溢出。

• 输入 VALUE 的值为 NaN（非数字 = 无效算术运算的结果）。

说明

有关转换模拟值的更多信息，请参见相应的手册。

参数

下表列出了“缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

MIN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

取值范围的下限

VALUE Input 浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

要缩放的值。

如果输入一个常量，则必

须对其声明。

MAX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

取值范围的上限

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 缩放的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

有关符号常量的详细信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MIN Tag_MIN 10
VALUE Tag_Value 0.5
MAX Tag_MAX 30
OUT Tag_Result 20

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。输入“Tag_Value”的值将缩放到由输入

“Tag_MIN”和“Tag_MAX”的值定义的值范围内。结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执

行了该指令，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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NORM_X：标准化 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“标准化”指令，通过将输入 VALUE 中变量的值映射到线性标尺对其进行标准化。

可以使用参数 MIN 和 MAX 定义（应用于该标尺的）值范围的限值。输出 OUT 中的结果经

过计算并存储为浮点数，这取决于要标准化的值在该值范围中的位置。如果要标准化的值等

于输入 MIN 中的值，则输出 OUT 将返回值“0.0”。如果要标准化的值等于输入 MAX 的值，则

输出 OUT 需返回值“1.0”。
下图举例说明如何标准化值：

“标准化”指令将按以下公式进行计算：

OUT = (VALUE – MIN) / (MAX – MIN)
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 MIN 的值大于或等于输入 MAX 的值。

• 根据 IEEE-754 标准，指定的浮点数的值超出了标准的数范围。

• 输入 VALUE 的值为 NaN（无效算术运算的结果）。

说明

有关转换模拟值的更多信息，请参见相应的手册。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“标准化”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

MIN 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

取值范围的下限

VALUE 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

要标准化的值。

MAX 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常量

取值范围的上限

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、L 标准化结果

1) 如果在这三个参数中都使用常量，则仅需声明其中一个。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

有关符号常量的详细信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MIN Tag_MIN 10
VALUE Tag_Value 20

指令
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参数 操作数 值

MAX Tag_MAX 30
OUT Tag_Result 0.5

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。输入“Tag_Value”的值将映射到由输入

“Tag_MIN”和“Tag_MAX”的值定义的值范围内。对输入“Tag_Value”的变量值进行标准化，使

其映射到定义的值范围内。结果以浮点数形式存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执行了

该指令，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

传统 (S7-1500)

SCALE：缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“缩放”指令将参数 IN 上的整数转换为浮点数，该浮点数在介于上下限值之间的

物理单位内进行缩放。通过参数 LO_LIM 和 HI_LIM 来指定缩放输入值取值范围的下限和上

限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((FLOAT (IN) – K1)/(K2–K1)) ∗ (HI_LIM–LO_LIM)] + LO_LIM
参数 BIPOLAR 的信号状态将决定常量“K1”和“K2”的值。参数 BIPOLAR 可能有下列信号状态：

• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”
的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。

• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
如果参数 IN 的值大于常数“K2”的值，则将指令的结果设置为上限值 (HI_LIM) 并输出一个错误。 
如果参数 IN 的值小于常数“K1”的值，则将指令的结果设置为下限值 (LO_LIM) 并输出一个错

误。 

指令
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如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。 

参数

下表列出了“缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待缩放的输入

值。

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

上限 

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

指示将参数 IN 的
值解释为单极性

或双极性。该参

数可采用以下

值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0008 参数  IN 的值大于常数“K2”的值或小于常数“K1”的值

指令
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错误代码*
(W#16#...)

说明

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_OutputValue 50.03978588
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1499)

指令
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通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

UNSCALE：取消缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“取消缩放”(Unscale) 指令，取消在上限和下限之间以物理单位为增量对参数 IN 中
的浮点数进行缩放，并将其转换为整数。使用参数 LO_LIM 和 HI_LIM 指定取消缩放输入值

取值范围的下限和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“取消缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [ ((IN–LO_LIM)/(HI_LIM–LO_LIM)) ∗ (K2–K1) ] + K1
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为： 
• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”

的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
当参数 IN 的值超出 HI_LIM 和 LO_LIM 定义的限制时，会输出错误。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了“取消缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

待取消缩放并转

换为整数的输入

值。

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

下限

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

指示将参数 IN 的
值解释为双极性

还是单极性。该

参数可采用以下

值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于上限 (HI_LIM) 的值或小于下限 (LO_LIM) 的值。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见“转换程序状态的显示格式 (页 10064)”

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_OutputValue 22
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1499)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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程序控制指令 (S7-1200, S7-1500)

---( JMP )：若 RLO = "1" 则跳转 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“若 RLO = "1" 则跳转”指令中断程序的顺序执行，并从其它程序段继续执行。目

标程序段必须由跳转标签 (LABEL) 进行标识。在指令上方的占位符指定该跳转标签的名称。

指定的跳转标签与执行的指令必须位于同一数据块中。指定的名称在块中只能出现一次。一

个程度段中只能使用一个跳转线圈。

如果该指令输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，则将跳转到由指定跳转标签标识的程序段。可

以跳转到更大或更小的程序段编号。

如果不满足该指令输入的条件 (RLO = 0)，则程序将继续执行下一程序段。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则执行“若 RLO = "1" 则跳转”指令。将中断程序的

顺序执行，并继续执行由跳转标签 CAS1 标识的程序段 3。如果“TagIn_3”输入的信号状态为

“1”，则置位“TagOut_3”输出。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( JMPN )：若 RLO = "0" 则跳转 (S7-1200, S7-1500)

说明

当该指令输入的逻辑运算结果为“0”时，使用“若 RLO = "0" 则跳转”指令，可中断程序的顺

序执行，并从其它程序段继续执行。目标程序段必须由跳转标签 (LABEL) 进行标识。在指令

上方的占位符指定该跳转标签的名称。

指定的跳转标签与执行的指令必须位于同一数据块中。指定的名称在块中只能出现一次。一

个程度段中只能使用一个跳转线圈。

如果该指令输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“0”，则将跳转到由指定跳转标签标识的程序段。可

以跳转到更大或更小的程序段编号。

如果该指令输入端的逻辑运算结果为“1”，则程序在下一个程序段中继续执行。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，则执行“若 RLO = "0" 则跳转”指令。将中断程序的

顺序执行，并继续执行由跳转标签 CAS1 标识的程序段 3。如果“TagIn_3”输入的信号状态为

“1”，则置位“TagOut_3”输出。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

LABEL：跳转标签 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用跳转标签来标识一个目标程序段。执行跳转时，应继续执行该程序段中的的程序。

跳转标签与指定跳转标签的指令必须位于同一数据块中。跳转标签的名称在块中只能分配一

次。跳转标签的数量取决于固件版本： 
• S7-1200： 少支持 2048 个跳转标签。

• S7-1500： 少支持 8192 个跳转标签。

一个程序段中只能设置一个跳转标签。每个跳转标签可以跳转到多个位置。

遵守跳转标签的以下语法规则：

• 字母（a 至 z，A 至 Z）
• 字母和数字组合；需注意排列顺序，如首先是字母，然后字母（a - z，A - Z，0 - 9）
• 不能使用特殊字符或反向排序字母与数字组合，如首先是数字，然后是字母（0 - 9，a - z，

A - Z）

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则执行“若 RLO = "1" 则跳转”指令。将中断程序的

顺序执行，并在跳转标签 CAS1 标识的“程序段 3”中继续执行。如果“TagIn_3”输入的信号状

态为“1”，则置位“TagOut_3”输出。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

JMP_LIST：定义跳转列表 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“定义跳转列表”指令，可定义多个有条件跳转，并继续执行由 K 参数的值指定的程序

段中的程序。

可使用跳转标签 (LABEL) 定义跳转，跳转标签则可以在指令框的输出指定。可在指令框中增

加输出的数量。输出数量同样取决于固件版本： 
• S7-1200： 少支持 32 个输出。

• S7-1500： 少支持 256 个输出。

输出从值“0”开始编号，每次新增输出后以升序继续编号。在指令的输出中只能指定跳转标签。

而不能指定指令或操作数。

K 参数值将指定输出编号，因而程序将从跳转标签处继续执行。如果 K 参数值大于可用的输

出编号，则继续执行块中下个程序段中的程序。

仅在 EN 使能输入的信号状态为“1”时，才执行“定义跳转列表”指令。

参数

下表列出了“定义跳转列表”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

K Input UINT I、Q、M、D、L 
或常量

指定输出的编号以及要执

行的跳转。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DEST0 - - - 第一个跳转标签

DEST1 - - - 第二个跳转标签

DESTn - - - 可选跳转标签

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数/跳转标签 值

K Tag_Value 1
Dest0 LABEL0 跳转到由跳转标签“LABEL0”

标识的程序段。

Dest1 LABEL1 跳转到由跳转标签“LABEL1”
标识的程序段。

Dest2 LABEL2 跳转到由跳转标签“LABEL2”
标识的程序段。

如果操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”，则执行“定义跳转列表”指令。根据操作数

“Tag_Value”的值在跳转标签“LABEL1”标识的程序段中继续执行程序。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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SWITCH：跳转分支指令 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“跳转分支”指令，根据一个或多个比较指令的结果，定义要执行的多个程序跳转。

在参数 K 中指定要比较的值。将该值与各个输入提供的值进行比较。可以为每个输入选择比

较方法。各比较指令的可用性取决于指令的数据类型。

下表根据选定的数据类型列出了可用的比较指令：

数据类型 指令 语法

S7-1200 S7-1500
位字符串 位字符串 等于 ==

不等于 <>
整数、浮点数、

TIME、DATE、
TOD

整数、浮点数、

TIME、LTIME、
DATE、TOD、
LTOD、LDT

等于 ==
不等于 <>
大于或等于 >=
小于或等于 <=
大于 >
小于 <

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。如果选择了比较指令而尚未定义指

令的数据类型，“???”下拉列表将仅列出所选比较指令允许的那些数据类型。

该指令从第一个比较开始执行，直至满足比较条件为止。如果满足比较条件，则将不考虑后

续比较条件。如果未满足任何指定的比较条件，将在输出 ELSE 处执行跳转。如果输出 ELSE 
中未定义程序跳转，则程序从下一个程序段继续执行。

可在指令框中增加输出的数量。输出从值“0”开始编号，每次新增输出后以升序继续编号。在

指令的输出中指定跳转标签 (LABEL)。不能在该指令的输出上指定指令或操作数。

输入将自动插入到每个附加输出中。如果满足输入的比较条件，则将执行相应输出处设定的

跳转。

指令
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参数

下表列出了“跳转分支指令”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

使能输入

K Input UINT UINT I、Q、

M、D、L 
或常量

指定要比较的值。

<比较值> Input 位字符串、

整数、浮点

数、TIME、
DATE、TOD

位字符串、

整数、浮点

数、TIME、
LTIME、
DATE、
TOD、
LTOD、LDT

I、Q、

M、D、L 
或常量

参数 K 的值要与其比

较的输入值。

DEST0 - - - - 第一个跳转标签

DEST1 - - - - 第二个跳转标签

DEST(n) - - - - 可选跳转标签：

• S7-1200：n = 2 到 
32

• S7-1500：n = 2 到 
256

ELSE - - - - 不满足任何比较条件

时，执行的程序跳转。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数/跳转标签 值

K Tag_Value 23
== Tag_Value_1 20
> Tag_Value_2 21
< Tag_Value_3 19
DEST0 LABEL0 跳转到跳转标签

“LABEL0”（如果参数 K 的值

等于 20）。

DEST1 LABEL1 跳转到跳转标签

“LABEL1”（如果参数 K 的值

大于 21）。

DEST2 LABEL2 跳转到跳转标签

“LABEL2”（如果参数 K 的值

小于 19）。

ELSE LABEL3 如果不满足任何比较条件，

则跳转到跳转标签“LABEL3”。

如果操作数“Tag_Input”的信号状态变为“1”，则执行“跳转分支指令”指令。继续在跳转标签

“LABEL1”标识的程序段中执行程序。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

--(RET)：返回 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用“返回”指令停止有条件执行或无条件执行的块。程序块退出时，返回值（操作数）

的信号状态与调用程序块的使能输出 ENO 相对应。

可通过以下三种方式结束程序块的执行：

终止程序块 说明

无指令调用 在执行完 后一个程序段后，退出程序块。并将该调用程序块使

能输出 ENO 的信号状态置位为“1”。
通过前置逻辑运算调用

该指令（请参见示例）

如果满足前置逻辑运算的条件，则在程序块结束在当前所调用程

序块中的运行。（条件程序块结束）在程序块调用后继续在调用

程序块中执行该程序。并将该调用程序块的使能输出 ENO 与该

操作数相匹配。

不通过前置逻辑运算调

用该指令，或者将指令

直接连接到左侧电源线

上。

程序块无条件退出。（无条件程序块结束）并将该调用程序块的

使能输出 ENO 与该操作数相匹配。

如果结束了某个组织块 (OB)，则执行等级系统将选择另一个程序块开始执行或继续执行。

• 在该 OB 程序循环结束时，重新启动。

• 如果 OB 结束并中断了其它块（如，中断 OB），则中断的程序块（如，程序循环 OB）将

继续执行。

说明

RET 与 JMP 和 JMPN 指令相关

如果程序段中已包含有“JMP：若 RLO = "1" 则跳转”或“JMPN：若 RLO = "0" 则跳转”指令，

则不得使用 RET：返回指令。每个程序段中只能使用一个跳转线圈。

指令
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返回值的可能设置（操作数）：

该指令的返回值可以为：

• Ret（RLO，即逻辑运算结果 RLO。由于当条件为 TRUE 时，RET 指令只能运行为条件指令，

因此调用程序块使能输出 ENO 的信号状态为“1”。
• Ret TRUE 或 Ret FALSE（常量的对应值，调用程序块的值为 TRUE 或 FALSE。）

• Ret TRUE（调用程序块的值为布尔型变量 <操作数> 的值。）

要设置该指令的返回值，可单击该指令旁的黄色小三角并在下拉列表中选择相应值。

下表列出了当所调用程序块中的程序段写入该指令时调用调用函数的状态：

RLO 返回值 调用程序块的 ENO
1 RLO 1

TRUE 1
FALSE 0
<操作数>
布尔型变量的存储区 I、Q、

M、D、L、T 和 C

<操作数>

0 RLO 该程序块在所调用程序块的下一段程序

中继续执行。TRUE
FALSE
<操作数>

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。在所调用的程序块中结束程序执行，然

后在正调用块中继续执行。并将调用程序块使能输出 ENO 的信号状态复位为“0”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 LAD 中使用 EN/ENO 机制的示例 (页 168)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

运行时控制 (S7-1200, S7-1500)

ENDIS_PW：限制和启用密码合法性 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“限制和启用密码合法性”指令指定是否可以为 CPU 合法化组态的密码。此时，即

使密码正确，也可阻止正常连接。

如果调用该指令且 REQ 参数具有信号状态“0”，在输出参数处仅显示当前设置状态。如果更

改了输入参数，这些更改将不会传送到输出参数。

如果调用该指令且 REQ 参数的信号状态为“1”，则从输入参数（F_PWD、FULL_PWD、
R_PWD、HMI_PWD）中读取该信号状态。

• 信号状态“0”表示不允许通过密码进行授权。

• 信号状态“1”表示可使用密码授权。

可单独允许或禁止密码的禁用和启用。例如，可以禁止所有密码。这样，可以限制一个小型

用户组的访问选项。无论 REQ 参数的值如何，输出参数（F_PWD_ON、FULL_PWD_ON、

R_PWD_ON、HMI_PWD_ON）将始终显示密码使用的当前状态。

未组态的密码必须在输入中具有 TRUE 信号状态，并在输出中返回 TRUE 信号状态。只能为 
F-CPU 组态故障安全密码，因此在标准 CPU 中必须始终与 TRUE 信号状态互连。如果指令返

回错误，调用将无效，即先前的锁定仍然有效。

在下列条件中，可再次启用已禁用的密码：

• CPU 被重置为出厂设置。

• S7-1500 CPU 的前面板显示一个对话框，在该对话框中可浏览相应的菜单，以便再次启

用密码。

• 调用“限制和启用密码合法性”指令时，所需密码的输入参数具有信号状态“1”。
• 将模式选择器设置为 STOP。当开关设置回 RUN 时，将会重新设置对密码合法性的限制。

指令
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• 将一个空存储卡（传输模块或程序卡）插入 S7-1200 CPU。
• 将 POWER OFF 切换到 POWER ON 会禁用 S7-1200 CPU 中的保护。必须在程序中再次调用

“限制和启用密码合法性”指令（例如在启动 OB 中）。

说明

如果 HMI 密码未启用，“限制和启用密码合法性”指令将禁止从 HMI 系统访问。

说明

已合法化的连接

对于在执行“限制和启用密码合法性”指令之前已合法化的既有连接，可通过执行此指令加

以终止。这取决于既有的密码保护等级。 
示例：

• 对于仅获“读访问”授权的连接，执行 ENDIS_PW 指令（REQ = 1；R_PWD = 0）后将遭到中断。

• 其它密码保护等级更低的连接也将中断。

• 具备“读/写访问”权限的连接将得到保留。

操作 S7-1500 CPU 时防止意外锁定

在 S7-1500 CPU 的前面板上可进行相同的设置，CPU 将保存 新的设置。

为防止意外锁定，通过将 S7-1500 CPU 的模式选择器设置为 STOP 模式可禁用保护。将模式

转换器设置为 RUN 将再次自动启用保护，无需再次调用“限制和启用密码合法性”或在前

面板上执行其它操作。

防止 S7-1200 CPU 意外锁定

由于 S7-1200 CPU 没有模式选择器，因此在从 POWER OFF 切换为 POWER ON 时禁用保护。

所以我们建议用户在自己的程序中使用某些程序序列来防止意外锁定。

为此需要使用循环中断 OB 或主 OB (OB 1) 中的定时器编写一个时间控制。在从 POWER OFF 
切换到 POWER ON 后，用户可以选择相对快速地在相应 OB（例如 OB 1 或 OB 35）中调用

“限制和启用密码合法性”指令，并禁用相关的保护。在启动 OB (OB 100) 中调用指令，以

使应用程序的不活动时间窗口尽可能短，从而确保密码合法性无限制。此步骤将尽可能提供

充分的保护，以防止未授权的访问。

如果意外锁定，则可以跳过启动 OB 中的调用（例如，通过查询输入参数）并在锁定重新激

活前设置时间（例如 10 秒到 1 分钟）来建立到 CPU 的连接。

如果在程序代码中未设置定时器并且被锁定，则向 CPU 中插入一个空的传输卡或程序卡。空

的传输卡或程序卡将删除 CPU 的内部装载存储器。随后必须将用户程序从 STEP 7 重新下载

到 CPU 中。

指令
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操作 S7-1200 CPU 时忘记密码的步骤

如果在操作有密码保护的 S7-1200 CPU 时忘记密码，则可使用一个空的传输卡或程序卡删

除密码保护的程序。空的传输卡或程序卡将删除 CPU 的内部装载存储器。然后在 CPU 中从 
STEP 7 Basic 加载一个新的用户程序。

警告

插入空的传输卡

在运行过程在 CPU 中插入一个传输卡时，CPU 将转入 STOP 模式。如果操作状态不稳定，则

控制器操作可能失败，从而导致控制器所控制的设备运行失控。这样可能会引起自动化系

统异常操作，进而导致严重的人员伤亡和/或财产损失。

取出传输卡后，传输卡的内容仍在内部装载存储器中。请确保此时该卡不包含任何程序。

警告

插入空的程序卡

当运行过程中在 CPU 中插入程序卡时，CPU 将转入 STOP 模式。如果操作状态不稳定，则

控制器操作可能失败，从而导致控制器所控制的设备运行失控。这样可能会引起自动化系

统异常操作，进而导致严重的人员伤亡和/或财产损失。

请确保程序卡为空。内部装载存储器将复制到空的程序卡。取出先前的空程序卡后，内部

装载存储器将为空。

在 CPU 转入 RUN 模式之前，必须移除传输卡或程序卡。

指令
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密码使用对操作模式的影响

下表列出通过“限制和启用密码合法性”指令使用密码对操作模式的影响以及相应的用户操

作。

动作 通过该指令进行密码保护

操作模式变化后的基本状态

• 操作模式切换为 STOP
• 手动复位内存（PG、交换机、MC 的变更（运

动控制））

• 复位为工厂设置

未激活

（无限制）

执行 POWER ON 后的基本状态 • S7-1200-CPU：
锁定被禁用，必须再次在程序中调用

指令（例如在启动 OB 中）。

• S7-1500 CPU：
启用（如果在 POWER OFF 之前激活了

锁定）。不允许使用密码的选项为保

持型选项。

操作模式从 RUN/STARTUP/HOLD 转换到 STOP
（因终止该指令、发生错误或通信）或 STOP 转换

到 STARTUP/RUN/HOLD

激活

密码仍不可使用。

参数

下表列出了“限制和启用密码合法性”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

当 REQ 参数的信号状态为

“0”时，将查询密码的当前

设置信号状态。

F_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权（包括故障安

全）

• F_PWD = "0"：不允许

使用密码

• F_PWD = "1"：允许使

用密码

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

FULL_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权

• FULL_PWD = "0"：不允

许使用密码

• FULL_PWD = "1"：允许

使用密码

R_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读访问权

• R_PWD = "0"：不允许

使用密码

• R_PWD = "1"：允许使

用密码

HMI_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

HMI 访问权

• HMI_PWD = "0"：不允

许使用密码

• HMI_PWD = "1"：允许

使用密码

F_PWD_ON Output BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权（包括故障安

全）

• F_PWD_ON = "0"：不

允许使用密码

• F_PWD_ON = "1"：允

许使用密码

FULL_PWD_
ON

Output BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权的状态

• FULL_PWD_ON = "0"：
不允许使用密码

• FULL_PWD_ON = "1"：
允许使用密码

R_PWD_ON Output BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读访问权的状态

• R_PWD_ON = "0"：不

允许使用密码

• R_PWD_ON = "1"：允

许使用密码

HMI_PWD_
ON

Output BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

HMI 访问权的状态

• HMI_PWD_ON = "0"：
不允许使用密码

• HMI_PWD_ON = "1"：
允许使用密码

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、L 错误信息

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8090 不支持“限制和启用密码合法性”指令。

80D0 未组态故障安全密码。使用标准 CPU 时，信号状态必须为 TRUE。
80D1 未组态读/写访问

80D2 未组态读访问

80D3 未组态 HMI 访问

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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PC 系统 (S7-1200, S7-1500)

SHUT_DOWN：关闭目标系统 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“SHUT_DOWN：关闭目标系统”，将关闭基于 PC 的自动化系统并在基于 PC 的自

动化系统中重新启动 S7 软件控制器 CPU 150xS 或操作系统（Windows 或 Linux）。 
该指令位于“指令”(Instructions) 任务卡的“基本指令 > 程序控制 > 运行系统控制”(Basic 
instructions > Program control > Runtime control) 下方。

以下情况时，建议重启系统：

• 工业 UPS（不间断电源）通过数字量输入报告电源故障。

• 操作系统停止响应或 
– Windows 操作系统显示“蓝屏”

– Linux 操作系统显示“Kernel panic”
• 用户程序中调用了过多的错误 OB。

指令
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参数

下表列出了“关闭目标系统”指令的各种参数：

参数 声明 数

据

类

型

存储区 说明 Windows Linux

MO
DE

Inpu
t

UIN
T

I、Q、M、

D、L 或常数

MODE = 1：关闭 CPU 150xS 和操作系统。该 CPU 
将转入 STOP 模式并保存保持性数据。之后，CPU 
和操作系统将关闭。该系统必须手动重新启动。

✓ -

MODE = 2：重新启动 CPU 150xS。该 CPU 将转入 
STOP 模式并保存保持性数据。之后，CPU 将关闭并

重新启动。

✓ ✓

MODE = 3：重新启动操作系统。CPU 仍处于“RUN”
模式。操作系统将重新启动

（在 TIA Portal V14 及以上版本中，MODE 3 仅用于

向下兼容。建议使用 MODE 4 或 MODE5）。

✓ -

MODE = 4：操作系统正确地关闭并重启。CPU 仍处

于“RUN”模式。

✓ -

MODE = 5：重新启动操作系统。（与 MODE 3 兼
容）

例外情况：仅当操作系统崩溃时才使用 MODE 5。

✓ -

COM
MEN
T
 

Inpu
t
 

STR
ING
 

I、Q、M、

D、L
 

MODE 为 1、3 和 4 时，可指定重新启动的原因。

原因显示在事件查看器中。 
只能使用 STRING 数据类型。

请注意，使用其它数据类型而非 STRING 时，事件

查看器中的显示仍为空。

✓ -

Ret_
Val
 

Retu
rn
 

WO
RD
 

Q、M、D、
L
 

Ret_Val = 0：无故障 ✓ ✓
Ret_Val = 8090：不支持将值传递给 MODE。 ✓ ✓
Ret_Val = 8091：操作系统不响应 Shut_Down 指令

的调用（仅适用于 Mode 3 和 Mode 4）。

✓ -

Ret_Val = 8092：发生该错误时，敬请联系 
SIMATIC 客户支持（仅适用于 Mode 3 和 Mode 4）。

✓ -

指令
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RE_TRIGR：重置周期监视时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

“重置周期监视时间”指令用于重新触发 CPU 的循环时间监控。根据 CPU 组态中所设置的时

间，重新启动循环监视时间。

该指令将在时间范围内完成执行（ 大程序循环的 10 次），而不考虑调用次数。过期后，程

序循环将无法再延长。

调用指令

请遵循以下调用条件：

• S7-1200 系列 CPU：
固件版本低于 V2.2 时，仅能在优先级为 1 的程序循环组织块中调用该指令。即，所有组

织块中的 低优先级。如果在优先级更高的组织块中调用该指令，则指令不会执行且结果

（BR 位，使能输出 ENO）始终为“0”。
固件版本高于 V2.2 时，可在所有组织块中调用该指令而无考虑优先级。

• S7-1500 系列 CPU：
可在所有组织块中调用该指令而无考虑优先级。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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STP：退出程序 (S7-1200, S7-1500)

说明

“退出程序”指令用于将 CPU 设置为 STOP 模式，从而结束程序的运行。是否从 RUN 模式转

换为 STOP 模式，具体取决于 CPU 的组态。

该指令输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，CPU 将切换为 STOP 模式，且结束程序运行。而

不检测该指令输出的信号状态。

如果该指令输入的 RLO 为“0”，则不执行该指令。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

GET_ERROR：获取本地错误信息 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“获取本地错误信息”指令查询程序块内的错误。通常为编程错误或访问错误。如

果程序块的执行过程中系统报告了一个错误，则上一执行该指令后执行该块时发生第一个错

误的详细信息将存储在输出 ERROR 处的操作数中。

在输出 ERROR 中，只能指定“ErrorStruct”系统数据类型的操作数。“ErrorStruct”系统数据类型

将指定存储错误相关信息的具体结构。可使用其它指令评估该结构并编写相应的响应。如果

指令
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程序块中存在多处错误，则只有在更正了发生的第一个错误后，该指令才会输出下一个要发

生错误的相关错误信息。

说明

输出 ERROR
只有在存在错误信息时才能更改 ERROR 输出。可以通过以下方式在处理错误之后将输出设

置回“0”：
• 在块接口的“Temp”部分声明变量。

• 在调用指令之前将变量重置为“0”。
• 查询使能输出 ENO。

仅当使能输入 EN 返回的信号状态为“1”且发送错误信息时，才置位使能输出 ENO。如果其中

任一个条件不满足，则剩余的程序执行将不受该指令的影响。

说明

激活本地错误处理

在程序块的程序代码中插入该指令时，将立即激活本地错误处理功能并在发生错误时忽略默

认的系统响应。

错误处理方式

有关相应的错误处理方式概述，请参见“错误处理机制概览 (页 160)”
有关包含多种错误处理方式的本地错误处理详细示例，请参见“有关处理程序执行错误的示例 
(页 190)”

参数

下表列出了“获取本地错误”(Get error locally) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

ERROR Output ErrorStruct D、L 错误信息

指令
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数据类型“ErrorStruct”
“ErrorStruct”数据类型可插入到全局数据块或块接口中。如果每次为该数据结构指定不同的

名称，则该数据类型可多次插入。但该数据结构和各结构元素的名称不能更改。如果将错误

信息保存在全局数据块中，则其它程序块也可读取。

下表列出了“ErrorStruct”数据类型的结构：

结构组件 数据类型 说明

ERROR_ID WORD 错误 ID
FLAGS BYTE 显示程序块调用过程中是否出错。

16#01：程序块调用过程中发生错误

16#00：程序块调用过程中无错误

REACTION BYTE 默认响应：

0：忽略（写入错误）

1：使用替换值“0”继续执行（读取错

误）

2：跳过指令（系统错误）

CODE_ADDRESS CREF 有关程序块地址和类型的信息

  BLOCK_TYPE BYTE 发生错误的程序块类型：

1：组织块 (OB)
2：函数 (FC)
3：函数块 (FB)

  CB_NUMBER UINT 代码块的编号

  OFFSET UDINT 对内部存储器的引用

MODE BYTE 有关操作数地址的信息

OPERAND_NUMBER UINT 机器指令的操作数编号

POINTER_NUMBER_LOCATI
ON

UINT (A) 内部指针

SLOT_NUMBER_SCOPE UINT (B) 内部存储器中的存储区

DATA_ADDRESS NREF 有关操作数地址的信息

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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结构组件 数据类型 说明

  AREA BYTE (C) 存储区：

L：16#40...16#7F、16#86、
16#87、16#8E、16#8F、
16#C0...16#FF
I：16#81
Q：16#82
M：16#83
DB：16#40、16#84、16#85、
16#8A、16#8B
PI：16#01：
PQ：16#02
工艺对象：16#04

  DB_NUMBER UINT (D) 数据块编号

  OFFSET UDINT (E) 操作数的相对地址

结构组件“ERROR_ID”
下表列出了结构组件“ERROR_ID”中可能输出的值：

ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

0 0 无错误

2503 9475 指针无效

2520 9504 STRING 无效

2522 9506 读取错误：操作数超出有效范围

2523 9507 写入错误：操作数超出有效范围

2524 9508 读取错误：操作数无效

2525 9509 写入错误：操作数无效

2528 9512 读取错误：数据对齐

2529 9513 写入错误：数据对齐

252C 9516 指针无效

2530 9520 写入错误：数据块

2533 9523 所用的引用无效

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

2538 9528 访问错误：DB 不存在

2539 9529 访问错误：使用了错误 DB
253A 9530 全局数据块不存在

253C 9532 故障信息或函数不存在

253D 9533 系统函数不存在

253E 9534 故障信息或函数块不存在 
253F 9535 系统块不存在

2550 9552 访问错误：DB 不存在

2551 9553 访问错误：使用了错误 DB
2575 9589 程序嵌套深度出错

2577 9591 未选择块属性“通过寄存器传递参数”。

2576 9590 本地数据分配出错

25A0 9632 TP 中发生内部错误

25A1 9633 变量为写保护

25A2 9634 变量的数值无效

2942 10562 读取错误：Input
2943 10563 写入错误：Output
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

访问“#Field[#index]”变量时出错。尽管出现读取/访问错误，“乘”指令的使能输出 ENO 和 
#TagOut_Enabled 操作数的信号状态均为“1”，并使用值“0.0”执行乘法。如果出现这种错误

情况，我们建议您在执行“乘”指令之后设定“获取本地错误信息”指令以获取错误。“获

取本地错误信息”指令提供的错误信息将通过比较指令“等于”进行评估。如果

“#Error.REACTION”结构组件的值为“1”，则表示有读取/访问错误，并且复位

“#TagOut_Enabled”输出。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“获取本地错误 ID”指令查询块内发生的错误。该错误通常为访问错误。如果在上

一次执行该指令后块执行过程中系统报告块执行错误，则将变量中所发生第一个错误的错误 
ID 存储在输出 ID 中。

ID 输出中只能指定 WORD 数据类型的操作数。如果块中存在多处错误，则在更正了第一个

错误后仅输出该指令中下一个错误的错误 ID。

说明

只有在存在错误信息时才能更改 ID 输出。可以通过以下方式在处理错误之后将输出设置回

“0”：
• 在块接口的“Temp”部分声明变量。

• 在调用指令之前将变量重置为“0”。
• 查询使能输出 ENO。

只有当使能输入 EN 返回信号状态“1”且存在错误信息时，才会置位指令“获取本地错误 ID”的
使能输出 ENO。即使不满足其中的某个条件，剩余的程序执行不受“获取本地错误 ID”指令

的影响。

有关该指令的执行和其它故障排除方式的示例，请参见“另请参见”。

说明

“获取本地错误 ID”指令支持在块内进行本地错误处理。在将“获取本地错误 ID”指令插入块

的程序代码中时，如果发生错误，则将忽略任何预定义的系统响应。

错误处理方式

有关相应的错误处理方式概述，请参见“错误处理机制概览 (页 160)”
有关包含多种错误处理方式的本地错误处理详细示例，请参见“有关处理程序执行错误的示例 
(页 190)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“获取本地错误 ID”(Get error ID locally) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

ID Output WORD I、Q、M、D、L 错误 ID

参数 ID
下表列出了可在参数 ID 处输出的值：

ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

0 0 无错误

2503 9475 指针无效

2520 9504 STRING 无效

2522 9506 读取错误：操作数超出有效范围

2523 9507 写入错误：操作数超出有效范围

2524 9508 读取错误：操作数无效

2525 9509 写入错误：操作数无效

2528 9512 读取错误：数据对齐

2529 9513 写入错误：数据对齐

252C 9516 指针无效

2530 9520 写入错误：数据块

2533 9523 所用的引用无效

2538 9528 访问错误：DB 不存在

2539 9529 访问错误：使用了错误 DB
253A 9530 全局数据块不存在

253C 9532 故障信息或函数不存在

253D 9533 系统函数不存在

253E 9534 故障信息或函数块不存在 
253F 9535 系统块不存在

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

2550 9552 访问错误：DB 不存在

2551 9553 访问错误：使用了错误 DB
2575 9589 程序嵌套深度出错

2576 9590 本地数据分配出错

2577 9591 未选择块属性“通过寄存器传递参数”。

25A0 9632 TP 中发生内部错误

25A1 9633 变量为写保护

25A2 9634 变量的数值无效

2942 10562 读取错误：Input
2943 10563 写入错误：Output
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

访问“#Field[#index]”变量时出错。尽管出现读取/访问错误，“乘”指令的使能输出 ENO 和 
#TagOut_Enabled 操作数的信号状态均为“1”，并使用值“0.0”执行乘法。如果出现这种错误

情况，我们建议您在执行“乘”指令之后设定“获取本地错误 ID”指令以获取错误。“获取

本地错误 ID”指令提供的错误信息将通过比较指令“等于”进行评估。如果 #TagID 操作数返

回 ID 2522，则表示有读取/访问错误，并且值“100.0”被写入 #TagOut 输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

INIT_RD：初始化所有保留数据 (S7-1500)

说明

可以使用“初始化所有保留数据”指令同时复位所有数据块、位存储器以及 SIMATIC 定时器

和计数器中的保持性数据。由于该指令的执行时间超出程序周期的持续时间，因此只能在启

动 OB 中执行。

参数

下表列出了“初始化所有保留数据”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

REQ Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

如果输入“REQ”的信号状态

为“1”，将复位所有保持性

数据。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B5 由于该指令不在启动 OB 中进行编程，因此无法执行。

常见错误

信息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”和“Tag_REQ”的信号状态为“1”，则执行该指令。将复位所有数据块、位

存储器以及 SIMATIC 定时器和计数器中的保留数据。如果该指令执行成功，使能输出 ENO 的
信号状态为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1499)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1503



WAIT：组态延时时间 (S7-1500)

说明

通过“组态延时时间”指令，可将程序的执行过程暂停一段特定的时间。在该指令的参数 WT 
中时间段的单位为微秒。

可以组态的延时为 -32768 到 +32767 微秒 (μs)。 短延时时间取决于 CPU 和该指令的执行

时间。

优先级更高的事件可中断该指令的执行且不返回任何错误信息。

说明

负延时时间

如果在参数 WT 中指定了一个负延时时间，则使能输出 ENO 或 RLO 和 BR 位将返回信号状态 
FALSE。负延时时间不会对 CPU 造成影响。以下与使能输出 ENO 相关联的指令不在 LAD 或 
FBD 中执行。

参数

下表列出了“组态延时时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

WT Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

延时时间的单位为微秒 
(μs)

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

影响既定延时时间的示例

在以下示例中，将显示各种情况下对“WAIT”延时时间的影响。

下图为各种场景的示意图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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剩余时间 = 从既定延时时间结束（通过“WAIT”）到中断 OB 运行结束之间的时间

额外时间 = 从中断 OB 运行结束到既定延时时间结束（通过“WAIT”）之间的时间

案例 1：
在一个 OB1 中调用“WAIT”指令。“WAIT”指令可由较高优先级的 OB 或较高优先级的进程（如，

System Threads）中断。但“WAIT”指令的延时时间既不会更改，也不会延时。

案例 2 和 3：
OB1 中正在执行的程序将在延时 20 ms 后继续执行。延时时间可通过在 OB1 中调用“WAIT”指
令计算得出（参见在 OB1 中执行 WAIT）。在 20 ms 时间内，中断 OB 可运行自己的程序代码。

CPU 的发送时钟不会改变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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案例 4：
OB1 中正在执行的程序将在较高优先级执行完成后继续执行。即使 OB1 内 20 ms 延时时间

到期后，仍需等待较高优先级进程执行完成。CPU 的发送时钟将增加。

说明

系统或通信进程 (System Threads) 的执行顺序

系统线程的优先级通常为“15”。虽然存在优先级高于“26”的系统线程，但这些进程将导致 CPU 
载荷降低。系统线程不在图中显示。

使用“RT_INFO”指令测量 OB1 的运行时间：

案例 2：20 ms - 8 ms - System Threads = <12 ms。发送时钟：约 20 ms。
案例 3：20 ms - 11 ms - System Threads - <9 ms。发送时钟：约 20 ms。
案例 4：20 ms - 15 ms - System Threads - <7 ms。发送时钟：约 22 ms。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

RUNTIME：测量程序运行时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

“测量程序运行时间”指令用于测量整个程序、单个块或命令序列的运行时间。

如果要测量整个程序的运行时间，请在 OB1 中调用指令“测量程序运行时间”。第一次调

用时开始测量运行时间，在第二次调用后输出 RET_VAL 将返回程序的运行时间。测量的运

行时间包括程序执行过程中可能运行的所有 CPU 进程，例如，由较高级别事件或通信引起

的中断。指令“测量程序运行时间”读取 CPU 内部计数器中的内容并将该值写入 IN-OUT 参
数 MEM 中。该指令根据内部计数器的频率计算当前程序运行时间并将其写入输出 RET_VAL 
中。

如果要测量单个块或单个命令序列的运行时间，则需要三个单独的程序段。在程序的单个程

序段中，调用指令“测量程序运行时间”。首次调用该指令即可设置运行时间测量的起始点。

然后在下一个程序段中调用所需的程序块或命令序列。在另一个程序段中，第二次调用“测

量程序运行时间”指令并将相同的存储器分配给 IN-OUT 参数 MEM，与在第一次调用该指令

时所做的一样。第三个程序段中的“测量程序运行时间”指令将读取内部 CPU 计数器，并

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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根据内部计数器中的频率计算该程序块或命令序列的当前运行时间，然后再写入输出 
RET_VAL 中。

“测量程序运行时间”指令使用内部高频计数器来计算时间。如果计数器溢出，该指令返回值 
<= 0.0。如果 S7-1200 CPU 的固件版本小于 V4.2，则可能会发生这种情况（每分钟 多一

次）。忽略这些运行时间值。

说明

由于命令序列中的指令序列会在程序的优化编译期间发生变化，因而无法确切地确定命令序

列的运行时间。

参数

下表列出了“测量程序运行时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

MEM InOut LREAL I、Q、M、D、L 指令运行结果仅适用于内

部应用。

RET_VAL Output LREAL I、Q、M、D、L 返回测得的运行时间（单

位为秒）

示例

以下示例说明了该指令基于程序块的运行时间的工作原理：

程序段 1：

程序段 2：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 3：

如果程序段 1 中操作数“TagIn1”的信号状态为“1”，则将执行该指令。通过第一次调用该指令

来设置运行时间测量的起始点，然后将其作为该指令第二次调用的引用缓存到“TagMemory”
操作数中。

在程序段 2 中，调用“Best_before_date”程序块 FB1。
执行了 FB1 程序块后且“TagIn1”操作数的信号状态为“1”时，执行程序段 3 中的该指令。第二

次调用该指令将计算出该程序块的运行时间，然后将结果写入输出 RET_VAL 中。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。
有关测量程序总循环时间的详细信息示例，请访问西门子工业在线支持网站，条目 ID：
87668055 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/87668055)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

字逻辑运算 (S7-1200, S7-1500)

AND：“与”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“与”运算指令将输入 IN1 的值和输入 IN2 的值按位进行“与”运算，并在输出 OUT 
中查询结果。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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执行该指令时，输入 IN1 的值的位 0 和输入 IN2 的值的位 0 进行“与”运算。结果存储在

输出 OUT 的位 0 中。对指定值的所有其它位都执行相同的逻辑运算。

可以在指令功能框中展开输入的数字。在功能框中以升序对相加的输入进行编号。指令该执

行时，将对所有可用输入参数的值进行“与”运算。结果存储在输出 OUT 中。

只有该逻辑运算中的两个位的信号状态均为“1”时，结果位的信号状态才为“1”。如果该逻辑

运算的两个位中有一个位的信号状态为“0”，则对应的结果位将复位。

参数

下表列出了“与”运算指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

逻辑运算的第一个值

IN2 Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

逻辑运算的第二个值

INn Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

其值要进行逻辑组合的其

它输入。

OUT Output 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 0101 0101 0101 0101
IN2 Tag_Value2 0000 0000 0000 1111
OUT Tag_Result 0000 0000 0000 0101

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值进行“与”运算。结果按位映射并输出到操作数“Tag_Result”中。使能输出 
ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

OR：“或”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“或”运算指令将输入 IN1 的值和输入 IN2 的值按位进行“或”运算，并在输出 OUT 
中查询结果。

执行该指令后，将 IN1 输入的值的位 0 和 IN2 输入的值的位 0 进行“或”运算。结果存储

在输出 OUT 的位 0 中。对指定变量的所有位都执行相同的逻辑运算。

可以在指令功能框中展开输入的数字。在功能框中以升序对相加的输入进行编号。指令该执

行时，将对所有可用输入参数的值进行“或”运算。结果存储在输出 OUT 中。

只要该逻辑运算中的两个位中至少有一个位的信号状态为“1”，结果位的信号状态就为“1”。如

果该逻辑运算的两个位的信号状态均为“0”，则对应的结果位将复位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“或”运算指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

逻辑运算的第一个值

IN2 Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

逻辑运算的第二个值

INn Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

其值要进行逻辑组合的其

它输入。

OUT Output 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 0101 0101 0101 0101
IN2 Tag_Value2 0000 0000 0000 1111
OUT Tag_Result 0101 0101 0101 1111

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值进行“或”运算。结果按位映射并输出到操作数“Tag_Result”中。使能输出 
ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

XOR：“异或”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“异或”运算指令将输入 IN1 的值和输入 IN2 的值按位进行“异或”运算，并在输

出 OUT 中查询结果。

执行该指令后，将 IN1 输入的值的位 0 和 IN2 输入的值的位 0 进行“异或”运算。结果存

储在输出 OUT 的位 0 中。对指定值的所有其它位都执行相同的逻辑运算。

可以在指令功能框中展开输入的数字。在功能框中以升序对相加的输入进行编号。指令该执

行时，将对所有可用输入参数的值进行“异或”运算。结果存储在输出 OUT 中。

当该逻辑运算中的两个位中有一个位的信号状态为“1”时，结果位的信号状态为“1”。如果该

逻辑运算的两个位的信号状态均为“1”或“0”，则对应的结果位将复位。

参数

下表列出了“异或”运算指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

逻辑运算的第一个值

IN2 Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

逻辑运算的第二个值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

INn Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

其值要进行逻辑组合的其

它输入。

OUT Output 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 0101 0101 0101 0101
IN2 Tag_Value2 0000 0000 0000 1111
OUT Tag_Result 0101 0101 0101 1010

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值和操作数

“Tag_Value2”的值进行“异或”运算。结果按位映射并输出到操作数“Tag_Result”中。使能输

出 ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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INVERT：求反码 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“求反码”指令对输入 IN 的各个位的信号状态取反。在处理该指令时，输入 IN 的
值与一个十六进制掩码（表示 16 位数的 W#16#FFFF 或表示 32 位数的 DW#16#FFFF FFFF）
进行“异或”运算。这会将各个位的信号状态取反，并且结果存储在输出 OUT 中。

参数

下表列出了“求反码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 位字符串、整数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

输入值

OUT Output 位字符串、整数 I、Q、M、D、
L、P

输入 IN 的值的反码

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value W#16#000F W#16#7E
OUT TagOut_Value W#16#FFF0 W#16#81

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令对输入“TagIn_Value”的各个位

的信号状态取反，并将结果写入输出“TagOut_Value”。使能输出 ENO 和输出“TagOut”的信号

状态都将设置为“1”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

DECO：解码 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“解码”指令，将输入值指定的输出值中的某个位置位。

“解码”指令读取输入 IN 的值，并将输出值中位号与读取值对应的那个位置位。输出值中的

其它位以零填充。当输入 IN 的值大于 31 时，则将执行以 32 为模的指令。

参数

下表列出了“解码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input UINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

输出值中待置位位的位置。

OUT Output 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

输出值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令从输入中“TagIn_Value”操作数

的值中读取位号“3”，并将第三个位设置为输出中“TagOut_Value”操作数的值。

如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ENCO：编码 (S7-1200, S7-1500)

描述

可以使用“编码”指令读取输入值中 低有效位的位号并将其发送到输出 OUT。
“编码”指令选择输入 IN 值的 低有效位，并将该位号写入到输出 OUT 的变量中。如果输

入 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000，则在输出 OUT 中输出值“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1516 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了“编码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 描述

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

输出值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令选择输入“TagIn_Value”的 低

有效位，并将位号“3”写入输出“TagOut_Value”的变量中。

如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SEL：选择 (S7-1200, S7-1500)

说明

“选择”指令根据开关（输入 G）的情况，选择输入 IN0 或 IN1 中的一个，并将其内容复制

到输出 OUT。如果输入 G 的信号状态为“0”，则移动输入 IN0 的值。如果输入 G 的信号状态为

“1”，则将输入 IN1 的值移动到输出 OUT 中。

所有参数的所有变量都必须具有相同的数据类型。

参数

下表列出了“选择”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、

M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
I、Q、

M、D、L
使能输出

G Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

I、Q、

M、D、
L、T、C 或
常量

开关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500 S7-1200 S7-1500
IN0 Input 位字符串、

整数、浮点

数、定时

器、TOD、
CHAR、
WCHAR、
DATE

位字符

串、整

数、浮点

数、定时

器、

TOD、
LTOD、
LDT、
CHAR、
WCHAR、
DATE

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

第一个输入值

IN1 Input 位字符串、

整数、浮点

数、定时

器、TOD、
CHAR、
WCHAR、
DATE

位字符

串、整

数、浮点

数、定时

器、

TOD、
LTOD、
LDT、
CHAR、
WCHAR、
DATE

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

I、Q、

M、D、
L、P 或常

量

第二个输入值

OUT Output 位字符串、

整数、浮点

数、定时

器、TOD、
CHAR、
WCHAR、
DATE

位字符

串、整

数、浮点

数、定时

器、

TOD、
LTOD、
LDT、
CHAR、
WCHAR、
DATE

I、Q、

M、D、
L、P

I、Q、

M、D、
L、P

结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

G TagIn_G 0 1
IN0 TagIn_Value0 W#16#0000 W#16#4C
IN1 TagIn_Value1 W#16#FFFF W#16#5E
OUT TagOut_Value W#16#0000 W#16#5E

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。根据“TagIn_G”输入的信号状态，选择

“TagIn_Value0”或“TagIn_Value1”输入的值并将其移动到“TagOut_Value”输出。如果成功执行

了该指令，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MUX：多路复用 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“多路复用”将选定输入的内容复制到输出 OUT。可以扩展指令框中可选输

入的编号。 多可声明 32 个输入。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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输入会在该框中自动编号。编号从 IN0 开始，每次新增输入后将连续递增。可以使用参数 K 
定义其内容要复制到输出 OUT 中的输入。如果参数 K 的值大于可用输入数，则参数 ELSE 的
内容将复制到输出 OUT 中，并且使能输出 ENO 的信号状态会被指定为“0”。
仅当所有输入和输出 OUT 中变量的数据类型都相同时，才能执行“多路复用”指令。参数 K 
有所例外，因为只能为其指定整数。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 K 的输入超出了可用输入。这不受是否使用输入 ELSE 的影响。输出 OUT 中的值将

会改变。

• 执行该指令期间出错。

参数

下表列出了“多路复用”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

K Input 整数 整数 I、Q、M、

D、L、P 或
常量

指定要复制哪个输入

的数据。

• 如果 K = 0，则参

数 IN0
• 如果 K = 1，则参

数 IN1，依此类推

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN0 Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、CHAR、
WCHAR、
TOD、DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

第一个输入值

IN1 Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、CHAR、
WCHAR、
TOD、DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

第二个输入值

INn Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、CHAR、
WCHAR、
TOD、DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

可选的输入值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
ELSE Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、CHAR、
WCHAR、
TOD、DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

指定 K > n 时要复制的

值。

OUT Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、CHAR、
WCHAR、
TOD、DATE

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、

D、L、P
要将值复制到的输出。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

K Tag_Number 1
IN0 Tag_Value_0 DW#16#00000000
IN1 Tag_Value_1 DW#16#003E4A7D
ELSE Tag_Value_2 DW#16#FFFF0000
OUT Tag_Result DW#16#003E4A7D

如果操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”，则执行该指令。根据操作数“Tag_Number”的值，

复制输入“Tag_Value_1”的值，并将其分配给输出“Tag_Result”的操作数。如果成功执行该指

令，则置位使能输出“ENO”和“Tag_Output”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

DEMUX：多路分用 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“多路分用”将输入 IN 的内容复制到选定的输出。可以在指令框中扩展选定

输出的编号。在此框中自动对输出编号。编号从 OUT0 开始，对于每个新输出，此编号连续

递增。可以使用参数 K 定义要将输入 IN 的内容复制到的输出。其它输出则保持不变。如果

参数 K 的值大于可用的输出数目，则将输入 IN 的内容复制到参数 ELSE 中，并将使能输出 ENO 
的信号状态指定为“0”。
只有当所有输入 IN 与所有输出具有相同数据类型时，才能执行指令“多路分用”。参数 K 有
所例外，因为只能为其指定整数。

如果满足下列条件之一，将复位使能输出 ENO：

• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 K 的值大于可用输出数。

• 执行该指令期间出错。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“多路分用”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

K Input 整数 整数 I、Q、M、

D、L、P 或
常量

指定要将输入值 (IN) 复
制到的输出。

• 如果 K = 0，则复制参

数 OUT0
• 如果 K = 1，则复制参

数 OUT1，依此类推

IN Input 二进制

数、整

数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE

二进制

数、整

数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT

I、Q、M、

D、L、P 或
常量

输入值

OUT0 Output 二进制

数、整

数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE

二进制

数、整

数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT

I、Q、M、

D、L、P
第一个输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
OUT1 Output 二进制

数、整

数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE

二进制

数、整

数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT

I、Q、M、

D、L、P
第二个输出

OUTn Output 二进制

数、整

数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE

二进制

数、整

数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT

I、Q、M、

D、L、P
可选输出

ELSE Output 二进制

数、整

数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE

二进制

数、整

数、浮点

数、定时

器、

CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT

I、Q、M、

D、L、P
要将输入值（K > n 中的 
IN）复制到的输出。

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关可用数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

表格 4-3 执行程序段之前“多路分用”指令的输入值

参数 操作数 值

K Tag_Number 1 4
IN Tag_Value DW#16#FFFFFFFF DW#16#003E4A7D

表格 4-4 执行程序段之后“多路分用”指令的输出值

参数 操作数 值

OUT0 Tag_Output_0 不变 不变

OUT1 Tag_Output_1 DW#16#FFFFFFFF 不变

ELSE Tag_Output_2 不变 DW#16#003E4A7D

如果操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”，则执行该指令。根据操作数“Tag_Number”的值，

将输入“IN”的值复制到对应的输出。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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移位和循环 (S7-1200, S7-1500)

SHR：右移 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“右移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向右移位，并在输出 OUT 中查询结果。

参数 N 用于指定将指定值移位的位数。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

如果参数 N 的值大于位数，则输入 IN 的操作数值将向右移动该位数个位置。

无符号值移位时，用零填充操作数左侧区域中空出的位。如果指定值有符号，则用符号位的

信号状态填充空出的位。

下图说明了如何将整数数据类型操作数的内容向右移动 4 位：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“右移”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
使能输出

IN Input 位字符串、整

数

位字符串、

整数

I、Q、

M、D、L 
或常量

要移位的值

N Input USINT、
UINT、UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、

M、D、L 
或常量

将对值进行移位的

位数。

OUT Output 位字符串、整

数

位字符串、

整数

I、Q、

M、D、L
指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 3
OUT TagOut_Value 0000 0111 1111 0101

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“右移”指令。“TagIn_Value”操作数的内容

将向右移动 3 位。结果发送到输出“TagOut_Value”中。如果成功执行了该指令，则使能输出 
ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SHL：左移 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“左移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向左移位，并在输出 OUT 中查询结果。

参数 N 用于指定将指定值移位的位数。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

如果参数 N 的值大于位数，则输入 IN 的操作数值将向右移动该位数个位置。

用零填充操作数右侧部分因移位空出的位。

下图说明了如何将 WORD 数据类型操作数的内容向左移动 6 位：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“左移”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
使能输出

IN Input 位字符串、整

数

位字符串、

整数

I、Q、

M、D、L 
或常量

要移位的值

N Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、

M、D、L 
或常量

将对值进行移位的位

数。

OUT Output 位字符串、整

数

位字符串、

整数

I、Q、

M、D、L
指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1531



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 4
OUT TagOut_Value 1111 1010 1111 0000

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“左移”指令。操作数“TagIn_Value”的内容将

向左移动 4 位。结果发送到输出“TagOut_Value”中。如果成功执行了该指令，则使能输出 
ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ROR：循环右移 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“循环右移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向右循环移位，并在输出 OUT 中
查询结果。参数 N 用于指定循环移位中待移动的位数。用移出的位填充因循环移位而空出

的位。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

如果参数 N 的值大于可用位数，则输入 IN 中的操作数值仍会循环移动指定位数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向右循环移动 3 位：

参数

下表列出了指令“循环右移”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、

M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、

M、D、L
使能输出

IN Input 位字符串、

整数

位字符串、

整数

I、Q、

M、D、L 
或常量

要循环移位的值

N Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、

M、D、L 
或常量

将值循环移动的位数

OUT Output 位字符串、

整数

位字符串、

整数

I、Q、

M、D、L
指令的结果

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0000 1111 1001 0101
N Tag_Number 5
OUT TagOut_Value 1010 1000 0111 1100

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“循环右移”指令。“TagIn_Value”操作数的

内容将向右循环移动 5 位。结果发送到输出“TagOut_Value”中。如果成功执行了该指令，则

使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ROL：循环左移 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“循环左移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向左循环移位，并在输出 OUT 中
查询结果。参数 N 用于指定循环移位中待移动的位数。用移出的位填充因循环移位而空出

的位。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

如果参数 N 的值大于可用位数，则输入 IN 中的操作数值仍会循环移动指定位数。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向左循环移动 3 位：

参数

下表列出了指令“循环左移”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
EN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L 或常

量

使能输入

ENO Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 位字符串、

整数

位字符串、整

数

I、Q、M、

D、L 或常

量

要循环移位的值

N Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L 或常

量

将值循环移动的位

数

OUT Output 位字符串、

整数

位字符串、整

数

I、Q、M、

D、L
指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1010 1000 1111 0110
N Tag_Number 5
OUT TagOut_Value 0001 1110 1101 0101

如果输入“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“循环左移”指令。“TagIn_Value”操作数的内容

将向左循环移动 5 位。结果发送到输出“TagOut_Value”中。如果成功执行了该指令，则使能

输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。
有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

传统 (S7-1500)

DRUM：执行顺控程序 (S7-1500)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，将相应步的 OUT_VAL 参数的已设定值分配给已设定的输

出位（OUT1 到 OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。因此，当指令仍处于某特定步时，该步

必须满足参数 S_MASK 中设定的使能掩码条件。如果该步的事件为真且为当前步设定的时间

已用完，或者参数 JOG 的值从“0”变为“1”，则该指令进入下一步。如果参数 RESET 的信号状

态变为“1”，将复位该指令。当前步因此等同于预设步 (DSP)。
每步所耗用的时间由预设时基 (DTBP) 与每步预设计数值 (S_PRESET) 的乘积确定。启动新步

时，会将此计算值加载到参数 DCC 中，该参数包含当前步的剩余时间。例如，参数 DTBP 的
值为 2，且第一个步的预设值为“100”(100 ms)，则参数 DCC 的值为“200”(200 ms)。
可使用定时器值和/或事件对步进行编程。具有一个事件位且定时器值为“0”的步，在该事件

位的信号状态为“1”时立即进入下一步。仅用定时器值编程的步将立即开始计时。具有事件

位且定时器值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。信号状态为“1”时，初

始化事件位。

当顺控程序位于 后一个编程步 (LST_STEP) 且该步的时间用完时，会将参数 Q 的信号状态

置位为“1”；否则复位为“0”。置位参数 Q 时，该指令将停留在该步，直至参数复位。

在可组态掩码 (S_MASK) 中，可以选择输出字 (OUT_WORD) 中的各个位并通过输出值 (OUT1) 
置位或复位输出位（OUT16 到 OUT_VAL）。当可组态掩码的某个位的信号状态为“1”时，

OUT_VAL 的值将置位/复位相应位。如果可组态掩码的某个位的信号状态为“0”，相应位则保

持不变。在信号状态为“1”时，将初始化所有 16 个步中可组态掩码的所有位。

参数 OUT1 的输出位对应输出字 (OUT_WORD) 的 低有效位。参数 OUT16 的输出位对应输

出字 (OUT_WORD) 的 高有效位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“执行顺控程序”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

信号状态“1”表示复位状

态。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

当信号状态从“0”变为“1”
时，该指令将进入下一步。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

信号状态“1”允许顺控程序

按照事件和时间条件提前

执行。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常量

大步数（例如：

LST_STEP = 16#08；可能

的 大步数为 8 步。）

EVENT(i),
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

事件位 (i)；
初始信号状态为“1”。

OUT(j),
1 ≤ j ≤ 16

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序写入输出值的目

标字地址。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 参数 JOG 的历史位

EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常量

顺控程序的预设步

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常量

顺控程序的当前步

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

顺控程序的当前数值

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

顺控程序的预设时基

PrevTime Static TIME I、Q、M、D、L 
或常量

上一次的系统时间

S_PRESET Static ARRAY[1..16] of 
WORD

I、Q、M、D、L 
或常量

每个步 [1 到 16] 的预设计

数器值，其中 1 个时钟脉

冲 = 1 ms。
OUT_VAL Static ARRAY[1..16, 

0..15] of BOOL
I、Q、M、D、L 
或常量

每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的输出值。

S_MASK Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 
或常量

每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的可组态掩码。初始信号

状态为“1”。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*

说明

W#16#00
00

无错误

W#16#00
0B

参数 LST_STEP 的值小于 1 或大于 16。

W#16#00
0C

参数 DSC 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

W#16#00
0D

参数 DSP 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT1 的值，设置

输出位（OUT16 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表通过具体的值对该指令的工作原理进行了说明。

执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_DrumEN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

指令
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以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE
OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
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参数 地址 值

OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE
S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1542 编程和操作手册, 11/2022



参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 FALSE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 FALSE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE

指令
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参数 操作数 地址 值

OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 FALSE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

该指令执行后，其背景数据块“DRUM_DB”中的以下值会发生变化：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)
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DCAT：离散控制定时器报警 (S7-1500)

说明

可以使用“离散控制定时器报警”(Discrete control-timer alarm)，在参数 CMD 发出打开或关

闭命令时开始计时。计时过程一直持续到超出了预设时间 (PT) 或收到此信息为止：即在规

定时间内已打开或关闭（O_FB 或 C_FB）设备。如果在收到有关设备打开或关闭的信息之前

就超出了预设时间，将激活相应的报警。如果命令输入的信号状态在到达预设时间前发生变

化，则重新计时。

“离散控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应如下：

• 参数 CMD 的信号状态从“0”变为“1”时，对参数 Q、CMD_HIS、ET（仅当 ET < PT 时）、OA 
和 CA 的信号状态有如下影响：

– 参数 Q 和 CMD_HIS 置位为“1”。
– 参数 ET、OA 和 CA 复位为“0”。

• 参数 CMD 的信号状态从“1”变为“0”时，参数 Q、ET（仅当 ET < PT 时）、、OACA 和 
CMD_HIS 将复位为“0”。

• 如果参数 CMD 和 CMD_HIS 的信号状态均为“1”，且参数 O_FB 的信号状态设置为“0”，则

将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 
的值，则将参数 OA 的信号状态置“1”。如果参数 ET 的值不大于参数 PT 的值，则将参数 OA 
的信号状态复位为“0”。将参数 CMD_HIS 的值重置为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态置位为“1”且参数 C_FB 的值为“0”，则将参

数 OA 的信号状态设置为“0”。ET 参数的值被设置为 PT 参数的值。如果参数 O_FB 的信号

状态变为“0”，则在下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值被设置为 CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 C_FB 的值为“0”，则将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加
到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则将参数 CA 的信号状态复位为

“1”。如果不大于参数 PT 的值，则参数 CA 的信号状态为“0”。CMD_HIS 参数的值被设置为 
CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态为“0”且参数 C_FB 设置为“1”，则将参数 CA 
设置为“0”。ET 参数的值被设置为 PT 参数的值。如果参数 C_FB 的信号状态变为“0”，则

在下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值被设置为 CMD 参数的值。

• 如果参数 O_FB 和 C_FB 的信号状态均为“1”，则将两个报警输出的信号状态都置位为“1”。
“离散控制定时器报警”(Discrete control-timer alarm) 指令不提供错误信息。

指令
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参数

下表列出了“离散控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

信号状态“0”表示“关

闭”(close) 命令。

信号状态“1”表示“打

开”(open) 命令。

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

关闭时的反馈输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 显示参数 CMD 的状态

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

ET Static DINT D、L 或常量 当前已用时间，其中 1 个
时钟脉冲 = 1 ms

PT Static DINT D、L 或常量 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD D、L 或常量 上一次的系统时间

CMD_HIS Static BOOL D、L 或常量 CMD 历史位

示例

在以下示例中，参数 CMD 从“0”变为“1”。执行该指令后，参数 Q 将置位为“1”，而两个报警

输出 OA 和 CA 的信号状态为“0”。背景数据块的参数 CMD_HIS 的信号状态将置“1”，同时将

参数 ET 复位为“0”。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令
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下表通过具体的值对该指令的工作原理进行了说明。

执行前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

CMD Tag_Input_CMD TRUE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#12
PT DBD8 L#222
CMD_HIS DBX16.0 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q TRUE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

指令
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以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
CMD_HIS DBX16.0 TRUE

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MCAT：电机控制定时器报警 (S7-1500)

说明

“电机控制定时器报警”(Motor control-timer alarm) 指令用于从开启一个命令输入（打开或

关闭）时开始计时。计时过程一直持续到超出了预设时间，或相关反馈输入提示设备已在规

定时间内执行了要求的操作为止。如果在收到反馈前就超出了预设时间，则触发相应的报警。

参数

下表列出了“电机控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储空间 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

O_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

“打开”命令输入

C_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

“关闭”命令输入

S_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

“停止”命令输入

指令
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参数 声明 数据类型 存储空间 说明

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

关闭时的反馈输入

OO Output BOOL I、Q、M、D、L “打开”输出

CO Output BOOL I、Q、M、D、L “关闭”输出

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示错误状

态。

ET Static DINT D、L 或常量 当前已用时间，其中 1 次
计数 = 1 ms

PT Static DINT D、L 或常量 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD D、L 或常量 上一次的系统时间

O_HIS Static BOOL D、L 或常量 “打开”历史位

C_HIS Static BOOL D、L 或常量 “关闭”历史位

执行“电机控制定时器报警”指令

下表列出了“电机控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应：

输入参数 输出参数

ET O_H
IS

C_H
IS

O_C
MD

C_C
MD

S_C
MD

O_F
B

C_F
B

OO CO OA CA ET O_H
IS

C_H
IS

Q 状态

X 1 1 X X X X X 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X X 1 1 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X 1 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X X X 1 1 X X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X 0 X 1 0 0 X X 1 0 0 0 0 1 0 1 开始打开

<PT 1 0 X 0 0 0 X 1 0 0 0 INC 1 0 1 打开

X 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 0 PT 1 0 1 已打开

>=P
T

1 0 X 0 0 0 X 0 0 1 0 PT 1 0 0 打开的报

警
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输入参数 输出参数

X X 0 0 1 0 X X 0 1 0 0 0 0 1 1 开始关闭

<PT 0 1 0 X 0 X 0 0 1 0 0 INC 0 1 1 关闭

X 0 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 PT 0 1 1 已关闭

>=P
T

0 1 0 X 0 X 0 0 0 0 1 PT 0 1 0 关闭的报

警

X 0 0 0 0 0 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 已停止

符号说明：

INC 将上次处理 FB 以来的时间差 (ms) 加到 ET 中
PT 将 PT 的值设置为与 ET 的相同

X 无法使用

<PT ET < PT
>=PT ET >= PT
如果输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态均为“1”，则立即将这两个输入参数的信号状态置位为“0”。此时，将

使用上述表格 (X) 中的 后一行。由于无需再确定输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态是否都为 1，因此将

通过以下方式设置输出参数： 
OO = FALSE
CO = FALSE
OA = FALSE
CA = FALSE
ET = PT
Q = TRUE

“电机控制定时器报警”指令不返回错误信息。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令
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下表通过具体的值对该指令的工作原理进行了说明。

执行前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

O_CMD Tag_Input_O_CMD TRUE
C_CMD Tag_Input_C_CMD FALSE
S_CMD Tag_Input_S_CMD FALSE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
OO Tag_OutputOpen FALSE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#2
PT DBD8 L#22
O_HIS DBX16.0 TRUE
C_HIS DBX16.1 FALSE

指令
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen TRUE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q TRUE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
O_HIS DBX16.0 TRUE
CMD_HIS DBX16.1 FALSE

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

IMC：比较输入位与掩码位 (S7-1500)

说明

可以使用“比较输入位与掩码位”(Compare input bits with the bits of a mask) 指令，将 多 
16 个设定的输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号状态与相应的掩码位进行比较。可编程

多达 16 个带掩码的步。将参数 IN_BIT0 的值与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代
表步号。在参数 CMP_STEP 中指定用于比较的掩码步号。所有编程值均以相同方式进行比较。

未编程输入位或未编程掩码位的默认信号状态为 FALSE。
如果在比较期间找到匹配值，参数 OUT 的信号状态置为“1”。否则，将参数 OUT 置为“0”。
如果参数 CMP_STEP 的值大于 15，则不执行该指令。并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

指令
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参数

下表列出了“比较输入位与掩码位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 0 与掩码位 0。

IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 1 与掩码位 1。

IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 2 与掩码位 2。

IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 3 与掩码位 3。

IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 4 与掩码位 4。

IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 5 与掩码位 5。

IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 6 与掩码位 6。

IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 7 与掩码位 7。

IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 8 与掩码位 8。

IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 9 与掩码位 9。

IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 10 与掩码位 
10。

IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 11 与掩码位 
11。

IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 12 与掩码位 
12。

IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 13 与掩码位 
13。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 14 与掩码位 
14。

IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 15 与掩码位 
15。

CMP_STEP Input BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常量

用于比较的掩码步号。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

CMP_VAL Static ARRAY OF WORD I、Q、M、D、L 
或常量

比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码

的位号。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000A 参数 CMP_STEP 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1554 编程和操作手册, 11/2022



SMC：比较扫描矩阵 (S7-1500)

说明

“比较扫描矩阵”(Compare scan matrix) 指令可将 多 16 个设定的输入位（IN_BIT0 到 
IN_BIT15）的信号状态与各步比较掩码的相应位进行比较。处理从步 1 开始并继续，直到

后一个编程步 (LAST) 或直到找到匹配值。将参数 IN_BIT0 的输入位将与掩码 CMP_VAL[x,0] 
的值相比较，其中“x”代表步号。所有编程值均以相同方式进行比较。如果找到匹配值，则将

参数 OUT 的信号状态设置为“1”，并将匹配掩码的步号写入参数 OUT_STEP。未编程输入位

或未编程掩码位的默认信号状态为 FALSE。如果多个步具有匹配掩码，则参数 OUT_STEP 仅
指示找到的第一个步。如果没有找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态置为“0”。在这种情

况下，参数 OUT_STEP 的值比参数 LAST 的值大“1”。

参数

下表列出了“比较扫描矩阵”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 0 与掩码位 0。

IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 1 与掩码位 1。

IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 2 与掩码位 2。

IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 3 与掩码位 3。

IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 4 与掩码位 4。

IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 5 与掩码位 5。

IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 6 与掩码位 6。

IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 7 与掩码位 7。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1555



参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 8 与掩码位 8。

IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 9 与掩码位 9。

IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 10 与掩码位 
10。

IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 11 与掩码位 
11。

IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 12 与掩码位 
12。

IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 13 与掩码位 
13。

IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 14 与掩码位 
14。

IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

比较输入位 15 与掩码位 
15。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。 
ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、

L、P
错误信息 

OUT_STEP Output BYTE I、Q、M、D、
L、P

包含具有匹配掩码的步

号，如果未找到相匹配的

掩码，则是比参数 LAST 
的值大“1”的步号。

LAST Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常量

指定为获得匹配掩码而将

扫描的 后一步的步号。

CMP_VAL Static ARRAY OF WORD I、Q、M、D、L 
或常量

比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码

的位号。

指令
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000E 参数 LAST 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

LEAD_LAG：提前和滞后算法  (S7-1500)

说明

可以使用“提前和滞后算法”(Lead and lag algorithm) 指令，通过模拟量变量处理信号。GAIN 
参数的增益值必须大于零。使用以下等式计算“提前和滞后算法”指令的结果：

仅当在固定的程序周期中运行指令“提前和滞后算法”时，才生成正确的结果。参数 
LD_TIME、LG_TIME 和 SAMPLE_T 中必须指定相同的运算单元。计算 LG_TIME > 4 + 
SAMPLE_T 时，该指令与以下函数类似：

OUT = GAIN * ((1 + LD_TIME * s) / (1 + LG_TIME * s)) * IN
当参数 GAIN 的值小于或等于零时，将不进行计算，并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

“提前和滞后算法”指令可与回路一起用作动态前馈控制中的补偿器。该指令由两项操作组成。

“提前”操作将输出 OUT 的相位进行移位，使得输出提前于输入。相反，“滞后”操作对输

出进行移位，使得输出滞后于输入。由于“滞后”操作相当于积分，因此可用作噪声抑制器

指令
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或低通滤波器。“提前”操作相当于微分，因此可用作高通滤波器。同时使用两种操作（“提

前”和“滞后”），将导致在较低频率时输出的相位滞后于输入，而在较高频率时输出的相

位提前于输入。这意味着“提前和滞后算法”指令可用作带通滤波器。

参数

下表列出了“提前和滞后算法”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

待处理的当前采

样时间（周期）

输入值。

参数 IN 中也可指

定常数。

SAMPLE_T Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

采样时间

参数 SAMPLE_T 
中也可指定常

数。

OUT Output REAL I、Q、M、D、L 指令的结果

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、L 错误信息 
LD_TIME Static REAL I、Q、M、D、

L、P 或常量

提前时间的单位

与采样时间的相

同。

LG_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

滞后时间的单位

与采样时间的相

同。

GAIN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

%/% 的增益（稳

态下输出变化与

输入变化的比

率）。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PREV_IN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

上一次输入

PREV_OUT Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常量

上一次输出

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0009 参数 GAIN 的值小于或等于 0。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表通过具体的值对该指令的工作原理进行了说明。

执行前
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在本例中，输入参数使用以下值：

参数 操作数 值

IN Tag_Input 2.0
SAMPLE_T Tag_InputSampleTime 10

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAG_DB”中：

参数 地址 值

LD_TIME DBD12 2.0
LG_TIME DBD16 2.0
GAIN DBD20 1.0
PREV_IN DBD24 6.0
PREV_OUT DBD28 6.0

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output_Result 2.0

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAD_DB”中：

参数 操作数 值

PREV_IN DBD24 2.0
PREV_OUT DBD28 2.0

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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SEG：创建 7 段显示的位模式 (S7-1500)

说明

“创建 7 段显示的位模式”指令用于将所指定源字 (IN) 的四个十六进制数都转换为 7 段显示

的等价位模式。指令的结果在参数 OUT 中以双字形式输出。

十六进制数字和 7 段（a、b、c、d、e、f、g）分配存在以下关系：

输入数字

（二进制）

段分配

‑ g f e d c b a
显示

（十六进制）

7 段显示

0000 00111111 0
0001 00000110 1
0010 01011011 2
0011 01001111 3
0100 01100110 4
0101 01101101 5
0110 01111101 6
0111 00000111 7
1000 01111111 8
1001 01100111 9
1010 01110111 A
1011 01111100 B
1100 00111001 C
1101 01011110 D
1110 01111001 E
1111 01110001 F

参数

下表列出了“创建 7 段显示的位模式”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

以四个十六进制数字表示

的源字

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

7 段显示的位模式

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

十六进制 二进制

IN Tag_Input W#16#1234 0001 0010 0011 0100
OUT Tag_Output DW#16065B4F66 000 00110 0101 1011 

0100 1111 0110 0110
显示：1234

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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BCDCPL：求十进制补码 (S7-1500)

说明

可以使用“求十进制补码”指令，计算参数 IN 中所指定 7 位 BCD 数的十进制补码。该指令

使用以下数学公式进行计算：

10000000（BCD 编码）

– 7 位 BCD 值
----------------------------------------
十进制补码（BCD 编码）

参数

下表列出了“求十进制补码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常量

7 位 BCD 数

ERR_CODE Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#01234567
ERR_CODE Tag_Output DW#16#08765433
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

BITSUM：统计置位位数量 (S7-1500)

说明

可以使用“统计置位位数量”指令统计信号状态被置位为“1”的操作数的位数。在参数  IN 中
指定要统计其位数的操作数。指令的结果在参数 RET_VAL 中输出。

参数

下表列出了“统计置位位数量”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

要统计其置位位数量的操

作数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

要置位的位数

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#12345678
RET_VAL Tag_Output W#16#000D（13 位）

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关以上示例中编程代码的更多信息，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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4.1.3.3 SCL (S7-1200, S7-1500)

位逻辑运算 (S7-1200, S7-1500)

R_TRIG：检测信号上升沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“检测信号上升沿”指令，可以检测输入 CLK 的从“0”到“1”的状态变化。该指令将输入 
CLK 的当前值与保存在指定实例中的上次查询（边沿存储位）的状态进行比较。如果该指令

检测到输入 CLK 的状态从“0”变成了“1”，就会在输出 Q 中生成一个信号上升沿，输出的值将

在一个循环周期内为 TRUE 或“1”。
在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 到达信号，将查询该信号

的边沿

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"R_TRIG_DB"(CLK := "TagIn",
            Q => "TagOut");

输入 CLK 中变量的上一个状态存储在“R_TRIG_DB”变量中。如果检测到操作数“TagIn”的信号

状态从“0”变为“1”，则输出“TagOut”的信号状态在一个循环周期内为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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F_TRIG：检测信号下降沿 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“检测信号下降沿”指令，可以检测输入 CLK 的从“1”到“0”的状态变化。该指令将输入 
CLK 的当前值与保存在指定实例中的上次查询（边沿存储位）的状态进行比较。如果该指令

检测到输入 CLK 的状态从“1”变成了“0”，就会在输出 Q 中生成一个信号下降沿，即输出的值

将为 TRUE 或“1”一个周期。

在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 到达信号，将查

询该信号的边沿

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"F_TRIG_DB"(CLK := "TagIn",
            Q => "TagOut");

输入 CLK 中变量的上一个状态存储在“F_TRIG_DB”变量中。如果检测到操作数“TagIn”的信号

状态从“1”变为“0”，则输出“TagOut”的信号状态在一个循环周期内为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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定时器操作 (S7-1200, S7-1500)

调用 IEC 定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

IEC 定时器可声明为单实例或多重实例并在程序代码中进行调用。

在块接口中，将 IEC 定时器声明为结构中多重实例的语法如下所示：

IEC 定时器声明为 ARRAY 元素

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#MyARRAY[1].TOF(IN := <操作数>, PT := <操作数>)

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#MyARRAY[#index](IN := <操作数>, PT := <操作数>)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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匿名结构中的 IEC 定时器

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#MyStruct.FirstTime.TOF(IN := <操作数>, PT := <操作数>)

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#MyStruct.FirstTime(IN := <操作数>, PT := <操作数>)

全局数据块中的 IEC 定时器

数据块中的声明：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序代码：

SCL
"MyGlobalDB".Timer.FirstTime.TOF(IN := <操作数>, PT := <操作数>)

数据块中的声明：

程序代码：

SCL
"MyGlobalDB".Timer.SecondTime(IN := <操作数>, PT := <操作数>)

在块接口中，将 IEC 定时器声明为元素

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#Timer.FirstTime.TOF(IN := <操作数>, PT := <操作数>)

块接口中的声明

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序代码：

SCL
#Timer.SecondTime(IN := <操作数>, PT := <操作数>)

ARRAY DB 中的 IEC 定时器

ARRAY DB 中的声明：

程序代码：

SCL
"MyARRAYDB"."THIS"[0].FirstTime.TOF(IN := <操作数>, PT := <操作数>)

ARRAY DB 中的声明：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序代码：

SCL
"MyARRAYDB"."THIS"[0].SecondTime(IN := <操作数>, PT := <操作数>)

TP：生成脉冲 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“生成脉冲”指令，可以将参数 Q 置位为预设的一段时间。当参数 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 即开始计

时。无论未来输入信号的状态如何变化，都将为持续时间 PT 置位参数 Q。当 PT 正在计时时，

在 IN 输入处检测到的新的信号上升沿对 Q 输出处的信号状态没有影响。

可以在参数 ET 中查询当前时间值。该定时器值从 T#0s 开始，在达到持续时间 PT 后结束。达

到持续时间 PT 时，且参数 IN 的信号状态为“0”，则复位参数 ET。

说明

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间后立即返回

一个常数值。

每次调用“生成脉冲”指令，都会为其分配一个 IEC 定时器用于存储实例数据。

有关在结构（多重实例）中调用 IEC 定时器的信息，请参见“调用 IEC 定时器 (页 1568)”

S7-1200 系列 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TP_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的背景数据块（例如，“MyIEC_TIMER_DB”）
• 声明为程序块的“Static”中数据类型为 TP_TIME 的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER_Instance）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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S7-1500 系列 CPU：

IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TP_TIME 或 TP_LTIME 数据类型的结构，可如下

声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的背景数据块（例如，

“MyIEC_LTIMER_DB”）
• 声明为程序块的“Static”中数据类型为 TP_TIME 或 TP_LTIME 的局部变量（例如，

#MyIEC_LTIMER_Instance）

IEC 定时器作为系统数据类型为 IEC_<定时器> 的背景数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为数据块：

<IEC_Timer_DB>.TP()；

IEC 定时器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为局部变量：

#myLocal_Timer()；

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1573



更新实例数据中的实际值

“生成脉冲”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“生成脉冲”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测量。在

“生成脉冲”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入 

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

 Q 和  ET  输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“生成脉冲”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

    S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L、P
启动输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L、P
脉冲的持续时

间。

PT 参数的值必

须为正数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L、P
在 PT 持续时

间内保持置位

状态的操作

数。

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L、P
当前定时器的

值

脉冲时序图

下图显示了“生成脉冲”指令的脉冲时序图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"TP_DB".TP(IN := "Tag_Start",
           PT := "Tag_PresetTime",
           Q => "Tag_Status",
           ET => "Tag_ElapsedTime");

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时，且

“Tag_Status”操作数置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

TON：接通延时 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“接通延时”指令将 Q 参数的设置延时 PT 指定的一段时间。当参数 IN 的逻辑运

算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 即
开始计时。超过持续时间 PT 时，参数 Q 的信号状态变为“1”。只要启动输入仍为“1”，参数 Q 
就保持置位。如果 IN 参数的信号状态从“1”变为“0”，则复位参数 Q。当在参数 IN 上检测到

一个新的信号上升沿时，将重新启动定时器功能。

可通过 ET 参数查询当前的时间值。该时间值从 T#0s 开始，在达到持续时间 PT 后结束。只

要参数 IN 的信号状态变为“0”，就立即复位 ET 参数。

说明

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间 PT 后立即返

回一个常数值。

每次调用“接通延时”指令，必须将其分配给存储实例数据的 IEC 定时器。

有关在结构（多重实例）中调用 IEC 定时器的信息，请参见“调用 IEC 定时器 (页 1568)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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S7-1200 系列 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TON_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的背景数据块（例如，“MyIEC_TIMER_DB”）
• 声明为程序块的“Static”中数据类型为 TON_TIME 的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER_Instance）

S7-1500 系列 CPU：

IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TON_TIME 或 TON_LTIME 数据类型的结构，可

如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的背景数据块（例如，

“MyIEC_TIMER_DB”）
• 声明为程序块的“Static”中数据类型为 TON_TIME 或 TON_LTIME 的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER_Instance）

IEC 定时器作为系统数据类型为 IEC_<定时器> 的背景数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为数据块：

<IEC_Timer_DB>.TON()；

IEC 定时器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为局部变量：

#myLocal_Timer()；

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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更新实例数据中的实际值

“接通延时”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入 
“接通延时”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测量。在

“接通延时”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

 Q 和  ET  输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“接通延时”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区

 
说明

S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L、P
启动输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L、P
接通延时的持

续时间。

PT 参数的值必

须为正数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L、P
定时器 PT 内
时间用完时，

保持置位状态

的操作数。

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L、P
当前定时器的

值

脉冲时序图

下图显示了“接通延时”指令的脉冲图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"TON_DB".TON(IN := "Tag_Start",
             PT := "Tag_PresetTime",
             Q => "Tag_Status",
             ET => "Tag_ElapsedTime");

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时。超过该时间

周期后，操作数“Tag_Status”的信号状态置位为“1”。只要操作数 Tag_Start 的信号状态为“1”，
操作数 Tag_Status 就会保持置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。当

操作数 Tag_Start 的信号状态从“1”变为“0”时，将复位操作数 Tag_Status。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

TOF：关断延时 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“关断延时”指令，可以将 Q 输出复位预设的一段时间 PT。当输入 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将置位 Q 输出。当输入 IN 的信号状态重新变为“0”（下

降沿）时，预设的时间 PT 开始计时。只要 PT 持续时间仍在计时，输出 Q 就保持置位。持

续时间 PT 计时结束后，将复位输出 Q。如果输入 IN 的信号状态在持续时间 PT 计时结束之

前变为“1”，则复位定时器。输出 Q 的信号状态仍将为“1”。
可通过 ET 参数查询当前的时间值。该定时器值从 T#0s 开始，在达到持续时间 PT 后结束。在

持续时间 PT 过后，在参数 IN 重新变为“1”之前，参数 ET 会一直保持为当前值。如果参数 IN 
在时间 PT 用完之前变为“1”，则参数 ET 将复位为值 T#0s。

说明

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间后立即返回

一个常数值。

每次调用“关断延时”指令，必须将其分配给存储实例数据的 IEC 定时器。

有关在结构（多重实例）中调用 IEC 定时器的信息，请参见“调用 IEC 定时器 (页 1568)”

指令
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S7-1200 系列 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TOF_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的背景数据块（例如，“MyIEC_TIMER_DB”）
• 声明为程序块的“Static”中数据类型为 TOF_TIME 的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER_Instance）

S7-1500 系列 CPU：

IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TOF_TIME 或 TOF_LTIME 数据类型的结构，可

如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的背景数据块（例如，

“MyIEC_TIMER_DB”）
• 声明为程序块的“Static”中数据类型为 TOF_TIME 或 TOF_LTIME 的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER_Instance）

IEC 定时器作为系统数据类型为 IEC_<定时器> 的背景数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为数据块：

<IEC_Timer_DB>.TOF()；

IEC 定时器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为局部变量：

#myLocal_Timer()；

指令
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更新实例数据中的实际值

“关断延时”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“关断延时”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿并开始进行时间测量。在

“关断延时”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新  Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中

跳过该指令，也不会对输出进行更新。   
“关断延时”指令的内部参数用以计算 Q  和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1582 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区

 
说明

S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L、P
启动输入

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L、P
关断延时的持

续时间。

PT 参数的值必

须为正数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L、P
超出时间 PT 
后复位的操作

数。

ET Output TIME TIME, 
LTIME

I、Q、M、

D、L、P
当前定时器的

值

脉冲时序图

下图为“关断延时”指令的脉冲图：

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"TOF_DB".TOF(IN := "Tag_Start",
             PT := "Tag_PresetTime",
             Q => "Tag_Status",
             ET => "Tag_ElapsedTime");

“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将置位“Tag_Status”操作数。当“Tag_Start”操
作数的信号状态从“1”变为“0”时，PT 参数预设的时间开始计时。只要该时间仍在计时，

“Tag_Status”操作数就会保持置位状态。该时间计时完毕后，将复位“Tag_Status”操作数。当

前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

TONR：时间累加器 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“时间累加器”指令来累加由参数 PT 设定的时间段内的时间值。参数 IN 的信号状

态变为“1”时，将执行时间测量，同时时间 PT 开始计时。时间 PT 计时过程中，如果 IN 参数

信号状态为“1”，则记录的时间值将进行累加。如果“IN”输入处的信号状态变为“0”，时间测量

将中断。如果“IN”输入处的信号状态重新变为“1”，时间测量将重新开始。累加后的时间将在

参数 ET 中输出以供查询。达到时间 PT 时，参数 Q 的信号状态变为“1”。即使 IN 参数的信号

状态变为“0”，Q 参数仍将保持置位为“1”。
不论参数 IN 的信号状态如何，参数 R 都将复位参数 ET 和 Q。

每次调用“时间累加器”指令，必须为其分配一个用于存储实例数据的 IEC 定时器。

有关在结构（多重实例）中调用 IEC 定时器的信息，请参见“调用 IEC 定时器 (页 1568)”

指令
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S7-1200 系列 CPU
IEC 定时器是一个 IEC_TIMER 或 TONR_TIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 的背景数据块（例如，“MyIEC_TIMER_DB”）
• 声明为程序块的“Static”中数据类型为 TONR_TIME 的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER_Instance）

S7-1500 系列 CPU：

IEC 定时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TONR_TIME 或 TONR_LTIME 数据类型的结构，

可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的背景数据块（例如，

“MyIEC_TIMER_DB”）
• 声明为程序块的“Static”中数据类型为 TONR_TIME 或 TONR_LTIME 的局部变量（例如，

#MyIEC_TIMER_Instance）

IEC 定时器作为系统数据类型为 IEC_<定时器> 的背景数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为数据块：

<IEC_Timer_DB>.TONR()；

IEC 定时器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为局部变量：

#myLocal_Timer()；

指令
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更新实例数据中的实际值

“时间累加器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“时间累加器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并继续进行时间测量。如

果 RLO 中的指令检测到从“1”到“0”的变化，则说明出现了一个信号下降沿并且会中断时间

测量。在“时间累加器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储

器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入 

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• R 输入

输入 R 处的信号“1”将复位并阻断时间测量。IN 输入处的边沿会被忽略。输入 R 处的信号“0”
将再次启用时间测量。

说明

初始化参数 R
要初始化参数 R，需定义一个变量，进行互连并在“时间累加器”指令中进行初始化。

示例：

#IEC_Timer_0_Instance(IN:=#Start,
                      R:=#Reset,
                      PT:=_time_in_,
                      Q=>_bool_out_,
                      ET=>_time_out);

#Reset := TRUE;

• Q 和 ET 输出 
Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“时间累加器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他

功能写入或初始化指令的实际值时中断。

指令
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危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区

 
说明

S7-1200 S7-1500
IN Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L、P
启动输入

R Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L、P
复位参数 ET 
和 Q

PT Input TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L、P
时间记录的

长持续时间。

PT 参数的值必

须为正数。

Q Output BOOL BOOL I、Q、M、

D、L、P
定时器 PT 内
时间用完时，

仍保持置位状

态的操作数。

ET Output TIME TIME、
LTIME

I、Q、M、

D、L、P
累计的时间

指令
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脉冲时序图

下图为“时间累加器”指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"TONR_DB".TONR(IN := "Tag_Start",
               R := "Tag_Reset",
               PT := "Tag_PresetTime",
               Q => "Tag_Status",
               ET => "Tag_Time");

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时。当该时间值

正在计时时，累加在 Tag_Start 操作数的信号状态为“1”时记录的时间值。累加得到的时间值

将存储在“Tag_Time”操作数中。达到 PT 参数中指定的时间值时，“Tag_Status”操作数的信号

状态将置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_Time”操作数中。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

RESET_TIMER：复位定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“复位定时器”指令，可将 IEC 定时器复位为“0”。将指定数据块中定时器的结构组件复

位为“0”。

实际值的更新

该指令不会影响 RLO。在 TIMER 参数中，将“复位定时器”指令分配给程序中所声明的 IEC 
定时器。该指令必须在 IF 指令中编程。只有在调用指令时才更新指令数据，而不是每次都

访问分配的 IEC 定时器。只有在指令的当前调用到下一次调用期间，数据查询的结果才相同。

危险

重新初始化实际值的危险

在定时器运行时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值

可能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1589



参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<IEC 定时器> Output IEC_TIMER

、

TP_TIME、
TON_TIME
、

TOF_TIME
、

TONR_TIM
E

IEC_TIMER
、

IEC_LTIME
R、
TP_TIME、
TP_LTIME
、

TON_TIME
、

TON_LTIM
E、
TOF_TIME
、

TOF_LTIME
、

TONR_TIM
E、
TONR_LTI
ME

D、L 待复位的 IEC 
定时器

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
IF #started = false THEN
"TON_DB".TON(IN := "Tag_Start",
             PT := "Tag_PresetTime",
             Q => "Tag_Status",
             ET => "Tag_ElapsedTime");
#started := true;
END_IF;
 
IF "TON_DB".ET < T#25s THEN

指令
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SCL
RESET_TIMER(TIMER := "TON_DB");
#started := false;
END_IF;

当变量 #started 的信号状态为“0”时，则在操作数“Tag_Start”上出现信号上升沿时执行“接

通延时”指令。存储在背景数据块“TON_DB”中的 IEC 定时器启动，持续操作数

“Tag_PresetTime”中已指定的一段时间。// 如果超出“Tag_PresetTime”操作数中指定的持续时

间，则置位操作数 Tag_Status。// 只要操作数“Tag_Start”的信号状态为“1”，则参数 Q 将保持

置位。启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，复位参数 Q 的操作数。

如果 IEC 定时器“TON_DB”的超出时间小于 25s，则执行“复位定时器”指令，并复位存储在

“TON_DB”背景数据块中的定时器。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

PRESET_TIMER：加载持续时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“加载持续时间”指令为 IEC 定时器设置时间。如果该指令输入逻辑运算结果 (RLO) 
的信号状态为“1”，则每个周期都执行该指令。 
可以将在程序中声明的 IEC 定时器赋给“加载持续时间”指令。该指令将指定时间写入指定 
IEC 定时器的结构中。

该指令不会影响 RLO。 

说明

如果在指令执行时指定 IEC 定时器正在计时，指令将覆盖该指定 IEC 定时器的当前值。这将

更改 IEC 定时器的定时器状态。

指令
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实际值的更新

只有在调用指令时才更新指令数据，而且每次都访问分配的 IEC 定时器。查询 Q 或 ET 时（例

如“MyTimer”.Q 或“MyTimer”.ET），将更新 IEC_TIMER 的结构。

危险

重新初始化实际值的危险

在定时器运行时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值

可能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<持续时间> Input TIME TIME、

LTIME
I、Q、M、

D、L
IEC 定时器运

行的持续时间。

<IEC 定时器> Output IEC_TIMER
、

TP_TIME、
TON_TIME
、

TOF_TIME
、

TONR_TIM
E

IEC_TIMER,
 
IEC_LTIME
R, 
TP_TIME, 
TP_LTIME, 
TON_TIME,
 
TON_LTIM
E, 
TOF_TIME, 
TOF_LTIME
, 
TONR_TIM
E, 
TONR_LTI
ME

D、L 设置了持续时

间的 IEC 定时

器。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
IF #started = false THEN
"TON_DB".TON(IN := "Tag_Start",
             PT := "Tag_PresetTime",
             Q => "Tag_Status",
             ET => "Tag_ElapsedTime");
#started := true;
#preset = true
END_IF;
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SCL
IF "TON_DB".ET < T#10s AND #preset = true THEN
PRESET_TIMER(PT := T#25s,
             TIMER := "TON_DB");
#preset := false;
END_IF;

当变量 #started 的信号状态为“0”时，则在操作数“Tag_Start”上出现信号上升沿时执行“接

通延时”指令。存储在背景数据块“TON_DB”中的 IEC 定时器启动，持续操作数

“Tag_PresetTime”中已指定的一段时间。// 如果超出“Tag_PresetTime”操作数中指定的持续时

间 PT，则置位操作数 Tag_Status。// 只要操作数“Tag_Start”的信号状态为“1”，则参数 Q 将
保持置位。启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，复位参数 Q 的操作数。

当 IEC 定时器“TON_DB”的超出时间小于 10s，且变量 #preset 的信号状态为“1”时，执行“加

载持续时间”指令。该指令将参数 PT 处指定的持续时间写入背景数据块“TON_DB”中，因此

将覆盖背景数据块中操作数“Tag_PresetTime”的时间值。因此，在下一次查询或访问

“TON_DB”.Q 或“TON_DB”.ET 时，定时器状态的信号状态可能会发生变化。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

传统 (S7-1500)

S_PULSE：分配脉冲定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当检测到参数 S 的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”到“1”的变化（信号上升沿）时，“分配脉冲定

时器参数并启动”指令开始计时参数 T_NO 中预设的一段时间。只要 S 参数的信号状态为“1”，
定时器便将运行一段预设的时间 (TV)。
当参数 S 的信号状态在超出预设的时间之前变为“0”时，定时器停止计时，同时“Q”参数复位为

“0”。
在内部此时间包括一个时间值和一个时间基准，并在参数 TV 中进行设定。指令启动时，编

程的时间值减计数到 0。时间基准指定时间值更改时的时间增量。通过参数 BI 提供当前时间

值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果定时器正在计时且输入端 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则输入 R 的信号状态为“1”不会有任何作用。

只要定时器正在计时且参数 S 的信号状态为“1”，参数 Q 就将返回信号状态“1”。当参数 S 的
信号状态在超出预设的时间之前变为“0”时，则“Q”参数将返回信号状态“0”。如果定时器通过

参数 R 复位或超时，则参数 Q 也将返回信号状态“0”。
每次访问都更新指令数据。因此，周期开始时与周期结束时的数据查询可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

T_NO Input TIMER、INT T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前二进制编码的时间值

函数值 S5TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配脉冲定时器参数并启动”的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_PULSE(T_NO := "Timer_1",
                        S := "Tag_1",
                        TV := "Tag_Number",
                        R := "Tag_Reset",
                        Q => "Tag_Status",
                        BI => "Tag_Value");

操作数“Tag_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。定时器使用操作数“Tag_Number”
的时间值进行减计数，直到操作数 Tag_1 返回信号状态”1“。
如果 S 参数的信号状态在超出预设的时间之前变为“0”，则操作数 Tag_Status 将复位为“0”。
如果定时器由 R 参数复位或定时器已超时，则操作数 Tag_Status 也将返回信号状态“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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当前时间值在操作数“Tag_Value”中以二进制编码形式存储，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

S_PEXT：分配扩展脉冲定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当检测到参数 S 的信号上升沿时，“分配扩展脉冲定时器参数并启动”指令将启动预设的定

时器。只要 S 参数的信号状态更改为“0”，定时器便将运行一段预设的时间 (TV)。定时器计

时时，参数 Q 将返回信号状态“1”。
定时器达到预置时间时，参数 Q 将复位为“0”。如果在定时器计时期间参数 S 的信号状态从“0”
变为“1”，定时器将在 TV 参数中设置的时间内重新启动。

在内部此时间包括一个时间值和一个时间基准，并在参数 TV 中进行设定。指令启动时，编

程的时间值减计数到 0。时间基准指定时间值更改时的时间增量。通过参数 BI 提供当前时间

值。

如果定时器正在计时且参数 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则参数 R 的信号状态“1”将不起作用。

每次访问都更新指令数据。因此，周期开始时与周期结束时的数据查询可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

T_NO Input TIMER、INT T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、

D、L
启动输入

TV Input S5TIME、
WORD

I、Q、M、

D、L
预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、

D、L、P
复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、

D、L、P
定时器的状态

BI Output WORD I、Q、M、

D、L、P
当前二进制编码的时间值

函数值 S5TIME I、Q、M、

D、L
当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_PEXT(T_NO := "Timer_1",
                       S := "Tag_1",
                       TV := "Tag_Number",
                       R := "Tag_Reset",
                       Q => "Tag_Status",
                       BI => "Tag_Value");

操作数“Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Tag_1”启动。定时器计时时，操作数

“Tag_Status”将返回信号状态“1”。定时器达到预置时间时，操作数“Tag_Status”将复位为“0”。
如果在定时器计时期间输入 S 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将在“Tag_Number”时间内重

新启动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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当前时间值在操作数“Tag_Value”中以二进制编码形式存储，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

S_ODT：分配接通延时定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当检测到参数 S 的信号上升沿时，“分配接通延时定时器参数并启动”指令将启动预设的定

时器作为接通延时定时器。只要 S 参数的信号状态为“1”，定时器便将运行一段预设的时间 
(TV)。
如果定时器达到预置时间且参数 S 的信号状态仍为“1”，则参数 Q 将返回信号状态“1”。如果

在定时器计时期间参数 S 的信号状态从“1 变为“0”，定时器将停止计时。在这种情况下，将

输出 Q 的信号状态复位为“0”。
在内部此时间包括一个时间值和一个时间基准，并在参数 TV 中进行设定。指令启动时，编

程的时间值减计数到 0。时间基准指定时间值更改时的时间增量。通过参数 BI 提供当前时间

值。

如果正在计时且输入端 R 的信号状态从“0”变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
这种情况下，参数 Q 的信号状态为“0”。如果参数 R 的信号状态为“1”，即使定时器尚未运行

同时参数 S 处的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，则将复位定时器。

每次访问都更新指令数据。因此，周期开始时与周期结束时的数据查询可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

T_NO Input TIMER、INT T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、

L
启动输入

TV Input S5TIME、
WORD

I、Q、M、D、
L

预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前二进制编码的时间值

函数值 S5TIME I、Q、M、D、
L

当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配接通延时定时器参数并启动”的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_ODT(T_NO := "Timer_1",
                      S := "Tag_1",
                      TV := "Tag_Number",
                      R := "Tag_Reset",
                      Q => "Tag_Status",
                      BI => "Tag_Value");

操作数“Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Tag_1”启动。只要操作数“Tag_1”的信号状态为

“1”，定时器就将在持续时间“Tag_Number”内一直计时。

如果定时器达到预置时间且操作数“Tag_Status”的信号状态为“1”，则操作数“Tag_Status”将复

位为“1”。如果在定时器计时期间操作数“Tag_1”的信号状态从“1 变为“0”，定时器将停止计时。

这种情况下，操作数“Tag_Status”将返回信号状态“0”。
当前时间值在操作数“Tag_Value”中以二进制编码形式存储，并作为函数值返回。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

S_ODTS：分配保持型接通延时定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当检测到参数 S 的信号上升沿时，“分配保持型接通延时定时器参数并启动”指令将启动预

设的定时器。只要 S 参数的信号状态更改为“0”，定时器便将运行一段预设的时间 (TV)。
只要定时器超时，参数“Q”将始终返回信号状态“1”，而不考虑“S”参数的信号状态。如果在定

时器计时期间参数 S 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将在预设的时间 TV 内重新启动。

在内部此时间包括一个时间值和一个时间基准，并在参数 TV 中进行设定。指令启动时，编

程的时间值减计数到 0。时间基准指定时间值更改时的时间增量。通过参数 BI 提供当前时间

值。

参数 R 的信号状态为“1”则当前时间值和时间基准被复位为“0”，而与参数 S 的信号状态无关。

这种情况下，参数 Q 的信号状态为“0”。
每次访问都更新指令数据。因此，周期开始时与周期结束时的数据查询可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

T_NO Input TIMER、INT T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、
WORD

I、Q、M、D、L 预设时间值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前二进制编码的时间值

函数值 S5TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图为指令“分配保持型接通延时定时器参数并启动”的脉冲时序图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_ODTS(T_NO := "Timer_1",
                       S := "Tag_1",
                       TV := "Tag_Number",
                       R := "Tag_Reset",
                       Q => "Tag_Status",
                       BI => "Tag_Value");

操作数“Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Tag_1”启动。定时器的运行时间为

“Tag_Number”。
如果定时器已达到预置时间，则操作数“Tag_Status”将返回信号状态“1”，而与操作数“Tag_1”
的信号状态无关。如果在定时器计时期间操作数 Tag_1 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将在

“Tag_Number”时间内重新启动。

当前时间值在操作数“Tag_Value”中以二进制编码形式存储，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

S_OFFDT：分配关断延时定时器参数并启动 (S7-1500)

说明

当检测到参数 S 的信号下降沿时，“分配关断延时定时器参数并启动”指令将启动预设的定

时器。定时器将运行一段预设的时间 (TV)。只要定时器在计时或参数 S 返回信号状态“1”，参

数 Q 的信号状态就为“1”。
如果定时器已达到预置时间且信号状态为“0”，则参数 Q 的信号状态将复位为“0”。如果定时

器计时期间参数 S 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将停止。只有在检测到参数 S 的信号下

降沿后，才会重新启动定时器。

在内部此时间包括一个时间值和一个时间基准，并在参数 TV 中进行设定。指令启动时，编

程的时间值减计数到 0。时间基准指定时间值更改时的时间增量。通过参数 BI 提供当前时间

值。

参数 R 的信号状态为“1”则当前时间值和时间基准被复位为“0”。这种情况下，参数 Q 的信号

状态为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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每次访问都更新指令数据。因此，周期开始时与周期结束时的数据查询可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

T_NO Input TIMER、INT T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、

D、L
启动输入

TV Input S5TIME、
WORD

I、Q、M、

D、L
预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、

D、L、P
复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、

D、L、P
定时器的状态

BI Output WORD I、Q、M、

D、L、P
当前二进制编码的时间值

函数值 S5TIME I、Q、M、

D、L
当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配关断延时定时器参数并启动”的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_OFFDT(T_NO := "Timer_1",
                        S := "Tag_1",
                        TV := "Tag_Number",
                        R := "Tag_Reset",
                        Q => "Tag_Status",
                        BI => "Tag_Value");

如果操作数“Tag_1”的信号状态从“1”变为“0”，将启动“Timer_1”定时器。定时器的运行时间为

“Tag_Number”。只要定时器在计时或操作数“Tag_1”返回信号状态“1”，操作数“Tag_Status”的
信号状态就为“1”。
如果定时器已达到预置时间且操作数“Tag_1”的信号状态为“0”，则操作数“Tag_Status”的信号

状态将复位为“0”。如果在定时器计时期间操作数“Tag_1”的信号状态从“0 变为“1”，将复位定

时器。只有在检测到参数 S 的下降沿后，才会重新启动定时器。

当前时间值在操作数“Tag_Value”中以二进制编码形式存储，并作为函数值返回。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

计数器操作 (S7-1200, S7-1500)

调用 IEC 计数器 (S7-1200, S7-1500)

说明

IEC 计数器可声明为单实例或多重实例并在程序代码中进行调用。

在块接口中，将 IEC 计数器声明为结构中多重实例的语法如下所示：

IEC 计数器声明为 ARRAY 元素

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#MyARRAY[1].CTU(CU := <操作数>, PV := <操作数>)

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#MyARRAY[#index](CU := <操作数>, PV := <操作数>)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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匿名结构中的 IEC 计数器

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#MyStruct.FirstTime.CTU(CU := <操作数>, PV := <操作数>)

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#MyStruct.FirstTime(CU := <操作数>, PV := <操作数>)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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全局数据块中的 IEC 计数器

数据块中的声明：

程序代码：

SCL
"MyGlobalDB".Counter.FirstCount.CTU(CU := <操作数>, PV := <操作数>)

数据块中的声明：

程序代码：

SCL
"MyGlobalDB".Counter.SecondCount(CU := <操作数>, PV := <操作数>)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在块接口中，将 IEC 计数器声明为元素

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#Counter.FirstCount.CTU(CU := <操作数>, PV := <操作数>)

块接口中的声明

程序代码：

SCL
#Counter.SecondCount(CU := <操作数>, PV := <操作数>)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ARRAY DB 中的 IEC 计数器

ARRAY DB 中的声明：

程序代码：

SCL
"MyARRAYDB"."THIS"[0].FirstCount.CTU(CU := <操作数>, PV := <操作数>)

ARRAY DB 中的声明：

程序代码：

SCL
"MyARRAYDB"."THIS"[0].SecondCount(CU := <操作数>, PV := <操作数>)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1612 编程和操作手册, 11/2022



CTU：增计数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“加计数”指令递增 CV 参数的值。如果参数 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信号上

升沿），则执行该指令，同时参数 CV 的当前计数器值加“1”。每检测到一个上升沿，计数器

值就会递增，直到其达到参数 CV 中所指定数据类型的上限。达到上限时，参数 CU 的信号

状态将不再影响该指令。

可以通过参数 Q 查询计数状态。参数 Q 的信号状态由参数 PV 决定。如果当前计数器值大于

或等于参数 PV 的值，则参数 Q 的信号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 Q 的信

号状态均为“0”。也可以为参数 PV 指定一个常数。

参数 R 的信号状态变为“1”时，参数 CV 的值将复位为“0”。只要参数 R 的信号状态为“1”，参数 
CU 的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。IEC 计数器是

一种具有以下某种数据类型的结构：

S7-1200 系列 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER

• CTU_SINT / CTU_USINT
• CTU_INT / CTU_UINT
• CTU_DINT / CTU_UDINT

S7-1500 系列 CPU：

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

• CTU_SINT / CTU_USINT
• CTU_INT / CTU_UINT
• CTU_DINT / CTU_UDINT
• CTU_LINT / CTU_ULINT

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_<Counter> 的背景数据块（例如，

“MyIEC_COUNTER_DB”）
• 声明为程序块的“Static”中数据类型为 CTUD_<数据类型> 的局部变量（例如，

#MyIEC_COUNTER_Instance）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

IEC 计数器作为系统数据类型为 IEC_<计数器> 的数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为数据块：

<IEC_Counter_DB>.CTU();

IEC 计数器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为局部变量：

#myLocal_Counter();
有关在结构（多重实例）中调用 IEC 计数器的信息，请参见“调用 IEC 计数器 (页 1608)”

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

PV Input 整数 I、Q、M、D、
L、P

置位输出 Q 的目标值

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"IEC_COUNTER_DB".CTU(CU := "Tag_Start",
                     R := "Tag_Reset",
                     PV := "Tag_PresetValue",
                     Q => "Tag_Status",
                     CV => "Tag_CounterValue");

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将执行“加计数”指令，同时

“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值加 1。每检测到一个额外的信号上升沿，计数器

值都会递增，直至达到所指定数据类型的上限值 (INT = 32767)。
只要当前计数器值大于或等于操作数“Tag_PresetValue”的值，输出“Tag_Status”的信号状态

就为“1”。在其它任何情况下，输出“Tag_Status”的信号状态均为“0”。当前计数器值存储在

“Tag_CounterValue”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
SCL 的基础知识 (页 9575)

CTD：减计数 (S7-1200, S7-1500)

说明

“减计数”指令用于递减 CV 参数的值。如果参数 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升

沿），则执行该指令，同时参数 CV 的当前计数器值减 1。每检测到一个信号上升沿，计数

器值就会递减 1，直到达到指定数据类型的下限为止。达到下限时，参数 CD 的信号状态将

不再影响该指令。

可以通过参数 Q 查询计数状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则参数 Q 的信号状态将

置位为“1”。在其它任何情况下，参数 Q 的信号状态均为“0”。也可以为参数 PV 指定一个常数。

当参数 LD 的信号状态变为“1”时，参数 CV 的值会设置为参数 PV 的值。只要参数 LD 的信号

状态为“1”，参数 CD 的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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每次调用“减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。IEC 计数器是

一种具有以下某种数据类型的结构：

S7-1200 系列 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER

• CTD_SINT / CTD_USINT
• CTD_INT / CTD_UINT
• CTD_DINT / CTD_UDINT

S7-1500 系列 CPU：

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

• CTD_SINT / CTD_USINT
• CTD_INT / CTD_UINT
• CTD_DINT / CTD_UDINT
• CTD_LINT / CTD_ULINT

可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_<Counter> 的背景数据块（例如，

“MyIEC_COUNTER_DB”）
• 声明为程序块“Static”中数据类型为 CTD_<数据类型> 的局部变量（例如，

#MyIEC_COUNTER_Instance）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

IEC 计数器作为系统数据类型为 IEC_<计数器> 的数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为数据块：

<IEC_Counter_DB>.CTD();

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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IEC 计数器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为局部变量：

#myLocal_Counter();
有关在结构（多重实例）中调用 IEC 计数器的信息，请参见“调用 IEC 计数器 (页 1608)”

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

装载输入

PV Input 整数 I、Q、M、D、
L、P

使用 LD = 1 置位输出 CV 
的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"IEC_SCOUNTER_DB".CTD(CD := "Tag_Start",
                      LD := "Tag_Load",
                      PV := "Tag_PresetValue",
                      Q => "Tag_Status",
                      CV => "Tag_CounterValue");

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，执行该指令且“Tag_CounterValue”操作数的

值减 1。每检测到一个额外的上升沿，计数器值都会递减，直至达到指定数据类型的下限 
(-128)。
只要当前计数器值小于或等于 0，操作数“Tag_Status”的信号状态就为“1”。在其它任何情况

下，输出“Tag_Status”的信号状态均为“0”。当前计数器值存储在“Tag_CounterValue”操作数

中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
SCL 的基础知识 (页 9575)

CTUD：加减计数 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“加减计数”指令递增和递减 CV 参数的计数器值。如果参数 CU 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则参数 CV 的当前计数器值加 1。如果参数 CD 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则参数 CV 的计数器值减 1。如果在一个程序周期内输入 CU 和 CD 都
出现了一个信号上升沿，则参数 CV 的当前计数器值保持不变。

计数器值达到参数 CV 指定数据类型的上限后，停止递增。达到上限后，即使出现信号上升沿，

计数器值也不再递增。达到指定数据类型的下限后，计数器值便不再递减。

当参数 LD 中的信号状态变为“1”时，参数 CV 的计数器值会设置为参数 PV 的值。只要参数 LD 
的信号状态为“1”，参数 CU 和 CD 的信号状态就不会影响该指令。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将置位为 0。只要 R 参数的信号状态仍为“1”，参数 
CU、CD 和 LD 信号状态的改变就不会影响“加减计数”指令。

可以在 QU 参数中查询加计数器的状态。如果当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，则参数 
QU 的信号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 QU 的信号状态均为“0”。也可以为参

数 PV 指定一个常数。

可以在 QD 参数中查询减计数器的状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则参数 QD 的信

号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 QD 的信号状态均为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用来存储指令数据。IEC 计数器

是一种具有以下某种数据类型的结构：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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S7-1200 系列 CPU

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER

• CTUD_SINT / CTUD_USINT
• CTUD_INT / CTUD_UINT
• CTUD_DINT / CTUD_UDINT

S7-1500 系列 CPU：

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共

享 DB）
局部变量

• IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

• CTUD_SINT / CTUD_USINT
• CTUD_INT / CTUD_UINT
• CTUD_DINT / CTUD_UDINT
• CTUD_LINT / CTUD_ULINT

可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_<Counter> 的背景数据块（例如，

“MyIEC_COUNTER_DB”）
• 声明为程序块的“Static”中数据类型为 CTUD_<数据类型> 的局部变量（例如，

#MyCTUD_COUNTER_Instance）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

IEC 计数器作为系统数据类型为 IEC_<计数器> 的数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为数据块：

<IEC_Counter_DB>.CTUD();

IEC 计数器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为局部变量：

#myLocal_Counter();

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关在结构（多重实例）中调用 IEC 计数器的信息，请参见“调用 IEC 计数器 (页 1608)”

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

装载输入

PV Input 整数 I、Q、M、D、
L、P

置位输出 QU 中的值 / 当 
LD = 1 时，置位输出 CV 中
的值。

QU Output BOOL I、Q、M、D、L 加计数器的状态

QD Output BOOL I、Q、M、D、L 减计数器的状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"IEC_COUNTER_DB".CTUD(CU := "Tag_Start1",
                      CD := "Tag_Start2",
                      LD := "Tag_Load",
                      R := "Tag_Reset",
                      PV := "Tag_PresetValue",
                      QU => "Tag_CU_Status",
                      QD => "Tag_CD_Status",
                      CV => "Tag_CounterValue");

如果“Tag_Start1”操作数的信号状态出现上升沿，当前计数器的值加 1 并存储在

“Tag_CounterValue”操作数中。如果“Tag_Start2”操作数的信号状态出现信号上升沿，则计数

器值减 1 并存储在“Tag_CounterValue”操作数中。参数 CU 出现信号上升沿时计数器的值将

递增，直至达到指定数据类型 (INT) 的上限。如果 CD 参数出现上升沿，计数器值将递减，直

至达到指定数据类型 (INT) 的下限。

指令
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只要当前计数器值大于或等于操作数“Tag_PresetValue”的值，操作数“Tag_CU_Status”的信号

状态就为“1”。在其它任何情况下，输出“Tag_CU_Status”的信号状态均为“0”。
只要当前计数器值小于或等于 0，操作数“Tag_CD_Status”的信号状态就为“1”。在其它任何

情况下，输出“Tag_CD_Status”的信号状态均为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
SCL 的基础知识 (页 9575)

传统 (S7-1500)

S_CU：分配参数并加计数 (S7-1500)

说明

可使用“分配参数并加计数”指令递增计数器值。当 CU 参数的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿）时，当前计数器值加 1。通过参数 CV 提供当前计数器值。计数器值达到上限 999 
后，停止增加。如果达到限值，即使出现信号上升沿，计数器值也不再递增。

当 S 参数的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为 PV 参数的值。如果置位计数器且输

入 CU 处的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，即使没有检测到信号边沿变化，计数器也会在下一周

期计数一次。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将设置为 0。只要参数 R 的信号状态为“1”，参数 CU 
和 S 的信号状态变化就不会影响计数值。

如果计数器值大于 0，参数 Q 的信号状态就为“1”。计数器值等于 0 时，参数 Q 将返回信号状态

“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

C_NO Input COUNTER、INT C 计数器操作

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、L 用于预置计数器的输入端

PV Input WORD I、Q、M、D、L 预置 BCD 格式的计数器值

（C#0 至 C#999）
R Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output WORD I、Q、M、D、L 当前计数器值 
函数值 WORD I、Q、M、D、L 当前计数器值（BCD 格式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_CU(C_NO := "Counter_1",
                     CU := "Tag_Start",
                     S := "Tag_1",
                     PV := "Tag_PresetValue",
                     R := "Tag_Reset",
                     Q => "Tag_Status",
                     CV => "Tag_Value");

如果参数“Tag_Start”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值小于“999”时，

则计数器值递增 1。如果“Tag_1”输入的信号状态从“0”变为“1”，则将 BCD 格式的计数器值设

置为操作数“Tag_PresetValue”的值。当“Tag_Reset”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位

为“0”。
当前计数器值以十六进制编码的形式存储在操作数“Tag_Value”中。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“Tag_Status”的信号状态便为“1”。当前计数器值在

“Tag_Value”操作数中，并作为函数值返回。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

S_CD：分配参数并减计数 (S7-1500)

说明

可使用“分配参数并减计数”指令递减计数器值。当 CD 参数的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿）时，当前计数器值减 1。通过参数 CV 提供当前计数器值。计数器值达到下限 0 
时，将停止递减。如果达到下限值，即使出现信号上升沿，计数器值也不再递减。

当 S 参数的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为 PV 参数的值。如果置位计数器且参

数 CD 处的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，即使没有检测到信号边沿变化，计数器也会在下一周

期计数一次。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将设置为 0。只要参数 R 的信号状态为“1”，参数 CD 
和 S 的信号状态变化就不会影响计数值。

如果计数器值大于 0，参数 Q 的信号状态就为“1”。计数器值等于 0 时，参数 Q 将返回信号状态

“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

C_NO Input COUNTER、INT C 计数器操作

计数器的数量取决于 CPU。
CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、L 用于预置计数器的输入端

PV Input WORD I、Q、M、D、L 预置 BCD 格式的计数器值

（C#0 至 C#999）
R Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CV Output WORD I、Q、M、D、L 当前计数器值 
函数值 WORD I、Q、M、D、L 当前计数器值（BCD 格式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_CD(C_NO := "Counter_1",
                     CD := "Tag_Start",
                     S := "Tag_1",
                     PV := "Tag_PresetValue",
                     R := "Tag_Reset",
                     Q => "Tag_Status",
                     CV => "Tag_Value");

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值大于“0”时，计

数器值减 1。如果“Tag_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”，则将 BCD 格式的计数器值设置为

“Tag_PresetValue”操作数的值。当“Tag_Reset”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位为

“0”。
当前计数器值存储在“Tag_Value”操作数中。

只要当前计数器值不等于“0”，“Tag_Status”操作数的信号状态便会返回“1”。当前计数器值在

“Tag_Value”操作数中，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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S_CUD：分配参数并加/减计数 (S7-1500)

说明

可使用“分配参数并加/减计数”指令递增和递减计数器值。当 CU 参数的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿）时，当前计数器值加 1。当 CD 参数的信号状态从“0”变为“1”（信号上升

沿）时，计数器值减 1。通过参数 CV 提供当前计数器值。如果在一个程序周期内参数 CU 和 
CD 出现了信号上升沿，计数器值将保持不变。

计数器值达到上限 999 后，停止递增。达到上限后，即使出现信号上升沿，计数器值也不

再递增。达到下限值“0”时，计数器值不再递减。

当 S 参数的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为 PV 参数的值。如果置位计数器且 CU 
和 CD 参数的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，即使没有检测到信号边沿变化，计数器也会在下一

周期计数一次。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将设置为 0。只要 R 参数的信号状态为“1”，参数 
CU、 CD 和 S 信号状态的改变就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，参数 Q 的信号状态就为“1”。计数器值等于 0 时，参数 Q 将返回信号状态

“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

C_NO Input COUNTER、INT C 计数器操作

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、L 用于预置计数器的输入端

PV Input WORD I、Q、M、D、L 预置 BCD 格式的计数器值

（C#0 至 C#999）
R Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CV Output WORD I、Q、M、D、L 当前计数器值（十六进制）

函数值 WORD I、Q、M、D、L 当前计数器值（BCD 格式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_CD(C_NO := "Counter_1",
                     CU := "Tag_CU",
                     CD := "Tag_CD",
                     S := "Tag_1",
                     PV := "Tag_PresetValue",
                     R := "Tag_Reset",
                     Q => "Tag_Status",
                     CV => "Tag_Value");

当检测到操作数“Tag_CU”的信号状态为上升沿且当前计数器值小于“999”，则计数器值将加 1。
当检测到操作数“Tag_CD”的信号状态为上升沿且当前计数器值大于“0”，则计数器值递减 1。
如果“Tag_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”，则将 BCD 格式的计数器值设置为

“Tag_PresetValue”操作数的值。当“Tag_Reset”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位为

“0”。
当前计数器值存储在“Tag_Value”操作数中。

只要当前计数器值不等于“0”，“Tag_Status”操作数的信号状态便会返回“1”。当前计数器值在

“Tag_Value”操作数中，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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比较操作 (S7-1200, S7-1500)

TypeOf：检查数据类型为 VARIANT 或 ResolvedSymbol 的变量 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“检查 VARIANT 或 ResolvedSymbol 变量的数据类型”(Check data type of a VARIANT 
or ResolvedSymbol tag) 指令检查 VARIANT 或 ResolvedSymbol 变量所指向的变量的数据类

型。可以将块接口中声明的数据类型与其它变量的数据类型或一个直接数据类型进行比较，

以确定它们是“相等”还是“不相等”。

比较操作数可以是基本数据类型或 PLC 数据类型。

在 IF 或 CASE 指令中，只能使用“检查 VARIANT 或 ResolvedSymbol 变量的数据类型”(Check 
data type of a VARIANT or ResolvedSymbol tag) 指令。

说明

运行期间进行符号化访问

要在运行期间通过外部应用程序访问 PLC 程序中的变量，需使用系统数据类型 
"ResolvedSymbol"。更多信息，请参见“运行期间进行符号化访问 (页 1741)”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 二进制数、整

数、浮点数、时

间、日期和时

间、字符串、

VARIANT、
ResolvedSymbol

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

用于查询的操作数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了 VARIANT 与其它变量的比较：

SCL
IF TypeOf(#TagVARIANT) = TypeOf("TagBYTE") THEN
...;
END_IF;

以下示例说明了 VARIANT 与数据类型的比较：

SCL
IF TypeOf(#TagVARIANT) = BYTE THEN
...;
END_IF;

以下示例说明了“resolvedSymbol”的比较：

SCL
CASE TypeOf(ResolvedSymbol[100]) OF
   INT:
...;
END_CASE;

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
编程队列 (FIFO) 的示例 (页 371)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TypeOfElements：检查 VARIANT 变量的 ARRAY 元素的数据类型 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“检查 VARIANT 变量的 ARRAY 元素的数据类型”指令查询 VARIANT 变量所指向的

变量的数据类型。比较变量的数据类型与在块接口中声明的变量的数据类型，确定这两者是

“相等”还是“不相等”。

操作数必须具有 VARIANT 数据类型。比较操作数可以是基本数据类型或 PLC 数据类型。

如果 VARIANT 变量的数据类型为 ARRAY，将比较 ARRAY 元素的数据类型。

在 IF 或 CASE 指令中，只能使用指令“检查 VARIANT 变量中 ARRAY 元素的数据类型”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

用于查询的操作数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
IF TypeOfElements("Tag_Variant") = TypeOF("GlobalDB".Product[1]) THEN
"Tag_Variant" := "GlobalDB".Product[1] * 3;
END_IF;

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

"GlobalDB".Product[1] 1.5
Tag_Variant 4.5

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果 VARIANT 指向的变量和“GlobalDB”Product[1] 操作数具有 REAL 数据类型，“GlobalDB”
Product[1] 操作数将乘以 3，结果写入“Tag_Variant”操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
编程队列 (FIFO) 的示例 (页 371)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
SCL 的基础知识 (页 9575)

IS_ARRAY：检查 ARRAY (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“检查 ARRAY”指令查询 VARIANT 是否指向 ARRAY 数据类型的变量。

只能使用 IF 指令中的“检查 ARRAY”指令。

参数

下表列出了“检查 ARRAY”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

为 ARRAY 查询的操作数

函数值 UDINT I、Q、M、D、L 指令的结果

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

检查 ARRAY 数据块

如果 IS_ARRAY 指令中使用 ArrayDB 并通过 DB_ANY_TO_VARIANT  生成输入参数 VARIANT，
则程序中需使用 ArrayDB 符号作为数据类型为 VARIANT 的形参的实参。只需下载使用点即

可正常运行，而无需执行该使用点。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
IF IS_ARRAY(#Tag_VARIANTToArray) THEN
"Tag_Result" := CountOfElements(#Tag_VARIANTToArray);
END_IF;

如果 VARIANT 指向的变量是 ARRAY，将输出 ARRAY 元素的数量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
编程队列 (FIFO) 的示例 (页 371)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
SCL 的基础知识 (页 9575)

TypeOfDB：查询 DB 的数据类型 (S7-1500)

说明

指令“查询 DB 的数据类型”用于查询某个数据块的数据类型，该数据块由 DB_ANY 数据类

型变量进行寻址。由变量 <Operand> 寻址的 DB 的数据类型可与另一个变量的数据类型进

行比较，也可以直接与“Equal”或“Not equal”中的某个数据类型进行比较。

该变量必须为 DB_ANY 数据类型。例如，比较操作数可以是 PLC 数据类型、系统数据类型、

轴或 FB。
在 IF 或 CASE 指令中，只能使用指令“查询 DB 的数据类型”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1631



参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input DB_ANY L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

用于查询的操作

数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
IF TypeOfDB(#InputDBAny) = TO_SpeedAxis THEN
"TagOut" := 1;
END_IF;

// 如果寻址 DB 的操作数 #InputDBAny 操作数的数据类型等于 TO_SpeedAxis 数据类型，则

置位输出“TagOut”。
满足以下条件时，不置位输出“TagOut”：
• 数据块的编号为“0”。
• 数据块不存在。

• 该数据块是一个 ARRAY 数据块。

• 数据块包含数据类型 UDT（PLC 数据类型）的变量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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数学函数 (S7-1200, S7-1500)

ABS：计算绝对值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算绝对值”指令可计算输入值的绝对值，并将结果保存到指定的操作数中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<表达式> Input SINT、INT、

DINT、浮点数

SINT、
INT、
DINT、
LINT、浮点

数

I、Q、M、

D、L、P
输入值

函数值 SINT、INT、
DINT、浮点数

SINT、
INT、
DINT、
LINT、浮点

数

I、Q、M、

D、L、P
输入值的绝对

值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := ABS("Tag_Value");
"Tag_Result2" := ABS("Tag_Value1"*"Tag_Value2");

输入值的绝对值作为函数值以输入值的格式返回。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value -2
Tag_Result1 2
Tag_Value1 4
Tag_Value2 -1
Tag_Result2 4

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

MIN：获取 小值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“获取 小值”指令比较可用输入的值，并将 小的值作为结果返回。

在该指令处， 少需要指定 2 个输入， 多可以指定 32 个输入。

如果满足以下任何条件，则结果值无效：

• 在执行该指令的过程中，后台转换数据类型失败。

• 浮点数的值无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“获取 小值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
第二个输入值

INn Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
其它插入的输

入（其值待比

较）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1635



参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
函数值 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

如果未启用 IEC 测试，则不能使用数据类型 TOD、LTOD、DATE 和 LDT。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := MIN(IN1 := "Tag_Value1",
                    IN2 := "Tag_Value2",
                    IN3 := "Tag_Value3");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 12222
IN2 Tag_Value2 14444
IN3 Tag_Value3 13333
函数值 Tag_Result 12222

该指令比较输入值，并将 小值（“Tag_Value1”）复制到操作数“Tag_Result”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MAX：获取 大值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“获取 大值”指令，比较输入值，并将 大的值作为结果返回。

在该指令处， 少需要指定 2 个输入， 多可以指定 32 个输入。

如果满足以下任何条件，则结果值无效：

• 在执行该指令的过程中，后台转换数据类型失败。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“获取 大值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
第二个输入值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
INn Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
其它插入的输

入（其值待比

较）

函数值 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

如果未启用 IEC 测试，则不能使用数据类型 TOD、LTOD、DATE 和 LDT。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := MAX(IN1 := "Tag_Value1",
                    IN2 := "Tag_Value2",
                    IN3 := "Tag_Value3");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 12 222
IN2 Tag_Value2 14 444

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 操作数 值

IN3 Tag_Value3 13 333
函数值 Tag_Result 14 444

该指令比较指定操作数的值，并将 大的值（“Tag_Value2”）复制到操作数“Tag_Result”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

LIMIT：设置限值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用“设置限值”指令，将参数 IN 的值限制在参数 MN 和 MX 值之间。参数 MN 的值不

能大于参数 MX 的值。

如果参数 IN 的值满足条件 MN <= IN <= MX，则作为该指令的结果返回。如果不满足该条件，

而且输入值 (IN) 小于下限 MN，则将参数 MN 的值作为结果返回。如果超出了上限 MX，则

将参数 MX 的值作为结果返回。

如果输入 MN 的值大于输入 MX 的值，则结果为 IN 参数中的指定值且使能输出 ENO 为“0”。
只有当所有参数的操作数均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数

 
声明

 
数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
MN Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
下限

IN Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
输入值

MX Input 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
上限

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

 
声明

 
数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
函数值 整数、浮点

数、TIME、
TOD、
DATE、DTL

整数、浮点

数、

TIME、
LTIME、
TOD、
LTOD、
DATE、
LDT、DT、
DTL

I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

如果未启用 IEC 测试，则不能使用数据类型 TOD、LTOD、DATE 和 LDT。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := LIMIT(MN := "Tag_Minimum",
                      IN := "Tag_Value",
                      MX := "Tag_Maximum");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MN Tag_Minimum 12000
IN Tag_Value 8000
MX Tag_Maximum 16000
函数值 Tag_Result 12000

将操作数“Tag_Value”的值与操作数“Tag_Minimum”和“Tag_Maximum”的值进行比较。由于

操作数“Tag_Value”的值小于下限值，因此将操作数“Tag_Minimum”的值复制到操作数

“Tag_Result”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SQR：计算平方 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算平方”指令，可以计算输入值的平方值，并将结果保存到指定的操作数中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := SQR("Tag_Value");
"Tag_Result2" := SQR((SQR("Tag_Value1"))*"Tag_Value2");

输入值的平方作为函数值在“Tag_Resultxy”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 2.5
Tag_Result1 6.25
Tag_Value1 6.0
Tag_Value2 2.0
Tag_Result2 5184.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SQRT：计算平方根 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算平方根”指令，可以计算输入值的平方根，并将结果保存到指定的操作数中。如

果输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则该指令返回一个无效浮点

数。如果输入值为“0”，则结果也是“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方根

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := SQRT("Tag_Value");
"Tag_Result2" := SQRT((SQR("Tag_Value1"))+"Tag_Value2");

输入值的平方根作为函数值在“Tag_Resultxy”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 4.0
Tag_Result1 2.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作数 值

Tag_Value1 3.0
Tag_Value2 16.0
Tag_Result2 5.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

LN：计算自然对数 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算自然对数”指令，可以计算输入值的以 e (e=2.718282) 为底的自然对数。如果

输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则该指令返回一个无效浮点数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的自然对数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := LN("Tag_Value");
"Tag_Result2" := LN("Tag_Value1"+"Tag_Value2");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Resultxy”操作数中返回。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 2.5
Tag_Result1 0.916
Tag_Value1 1.5
Tag_Value2 3.2
Tag_Result2 1.548

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

EXP：计算指数值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算指数值”指令，可通过底数 (e = 2.718282) 及输入值来计算指数，并将结果保存

在指定的操作数中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的指数值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := EXP("Tag_Value");
"Tag_Result2" := EXP("Tag_Value1"/"Tag_Value2");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Resultxy”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 20.5
Tag_Result1 799 902 200
Tag_Value1 15.5
Tag_Value2 30.2
Tag_Result2 1.671

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SIN：计算正弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算正弦值”指令，可以计算输入值的正弦值。输入值的单位必须为弧度。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值（采用弧度形式的

角度值）

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := SIN("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value +1.570796 (π/2)
Tag_Result 1.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

COS：计算余弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算余弦值”指令，可以计算输入值的余弦值。输入值的单位必须为弧度。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值（采用弧度形式的

角度值）

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := COS("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value +1.570796 (π/2)
Tag_Result 0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

TAN：计算正切值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算正切值”指令，可以计算输入值的正弦值。输入值的单位必须为弧度。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值（采用弧度形式的

角度值）

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := TAN("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value +3.141593 (π)
Tag_Result 0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ASIN：计算反正弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算反正弦值”指令，可以计算正弦值所对应的角度值。输入值只能是 -1 到 +1 范围

内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

正弦值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ASIN("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 1.0
Tag_Result +1.570796 (π/2)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ACOS：计算反余弦值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算反余弦值”指令，可以计算余弦值所对应的角度值。输入值只能是 -1 到 +1 范围

内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，范围在 0 到 +π 之间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

余弦值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ACOS("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0
Tag_Result +1.570796 (π/2)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ATAN：计算反正切值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“计算反正切值”指令，可以计算正切值所对应的角度值。输入值只能是有效的浮点数

（或 -NaN/+NaN）。计算出的角度值以弧度为单位，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

正切值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ATAN("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 1.0
Tag_Result +0.785398 (π/4)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
无效浮点数 (页 280)
SCL 的基础知识 (页 9575)

FRAC：返回小数 (S7-1200, S7-1500)

说明

“返回小数”指令的结果将返回数值的小数位。例如，输入值为 1.125 时，将返回值 0.125。
使用以下语法更改指令的数据类型：

FRAC_<data type>();

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
输入值

_<数据类型> 浮点数

默认值：REAL
- 函数值的数据类型：

1. 可以使用“_”明确指定

指令的数据类型。

2. 如果未明确指定数据类

型，将由使用的变量或

类型编码的常数来确

定。

3. 如果既未明确指定数据

类型，也未指定定义的

变量或类型编码的常

数，则使用默认数据类

型。

函数值 浮点数 I、Q、M、

D、L、P
输入值的小数位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := FRAC("Tag_Value");
"Tag_Result2" := FRAC_LREAL("Tag_Value");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 1.125
Tag_Result1 0.125

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
无效浮点数 (页 280)
SCL 的基础知识 (页 9575)

移动操作 (S7-1200, S7-1500)

Deserialize：取消序列化 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“取消序列化”指令反向转换 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型

> 的顺序表示并填充所有内容。可使用该指令将多个序列化数据区转换回其去序列化表示形

式。

如果只是希望转换回 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 的单个顺序表示，

还可以直接使用指令“TRCV：通过通信连接接收数据”。

PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 顺序表示所在存储区 "SRC_ARRAY" 的
数据类型必须为 ARRAY of BYTE 或 ARRAY of CHAR，并在版本 V1.0 中声明为标准访问。标

准存储区的容量为 64 KB。在转换之前确保有充足的存储空间。自版本 V2.0 起，还支持优

化的存储区。 
如果使用“序列化”指令填充 "SRC_ARRAY" 存储区，则会自动插入任何所需填充字节。如果

通过其它方式填充 "SRC_ARRAY" 存储区，则需要手动插入任何所需填充字节。无论 
"SRC_ARRAY" 位于优化存储区还是标准存储区，去序列化期间都会忽略填充字节。 
建议将 ARRAY 的下限定义为“0”，这是因为 ARRAY 中的下标对应 POS 参数值。例如，

ARRAY[0] = POS 0。下文中的说明与示例均基于此公式。

存储区的容量

对齐规则为优化存储区内的简单结构中不包含填充字节。这样，优化存储区中的结构大小将

小于标准存储区中的。结构型和嵌套结构型 ARRAY 包含填充字节。对于包含组合结构（所

需存储空间更高）的存储区而言，该规则并并为通用规则。

S7-1500 系列 CPU：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对于块属性为“优化块访问”的块，BOOL 类型的长度为 1 个字节。这样，优化存储区中主

要由 BOOL 数据类型组成的结构大小将大于标准存储区。因此，含少量 BOOL 数据类型的组

合型结构在优化存储区内的大小，要小于该结构在标准存储区内的大小。

说明

对 CPU S7-1200 上的多个结构进行序列化

如果要在缓冲区中对 CPU S7-1200 的多个结构进行序列化并且要与其进行通信（例如，与

控制系统或 CPU S7-1500 通信），则必须检查返回值（POS 参数的下标）是否为偶数。如

果并非偶数，则必须在序列化第二个结构之前将返回值增加 1，因为第一个结构并未填充字

节。 
示例：

结构由 1 个 DWORD 和 1 个 BYTE 组成

缓冲区中下一个序列化结构的起始地址为 5。加 +1，使起始地址为偶数。

优化存储区

对固件版本 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
系列 CPU，要取消较大结构的序列化，可将顺序表示的存储区声明为优化访问。对于标准存

储区，顺序表示中内容保存不变。ARRAY 中的字节仅支持符号化访问。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_ARRAY Input ARRAY[*] of 
BYTE 1)

或者

ARRAY of CHAR

I、Q、D、FB 的
块接口（可在 
Input、
Output、Static 
和 Temp 部分

中）。

无 I/O 数据

用于保存其数据流将取消

序列化的 ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of CHAR。
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

DEST_VARI
ABLE

InOut 所有数据类型 I、Q、D、FB 的
块接口

无 I/O 数据

已取消序列化数据待写入

的目标变量。 
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

POS InOut DINT I、Q、M、D、L POS 参数中的操作数将根

据转换后客户数据所占用

的字节数，存储第一个字

节的下标。POS 参数将从 
0 开始计算。

函数值 INT I、Q、M、D、L 错误信息

1) 仅适用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.0 及以上版

本的 S7-1500 系列 CPU。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B0 参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 的存储区重叠。

8136 SRC_ARRAY 参数处的变量不在一个标准访问块中。

8150 SRC_ARRAY 参数中的 VARIANT 数据类型包含一个 ZERO 指针。

8151 SRC_ARRAY 参数中的引用无效

8153 SRC_ARRAY 参数没有足够的可用存储空间。

8154 SRC_ARRAY 参数中的数据类型无效

8250 NULL 指针已在 DEST_ARRAY 参数处传递。

8251 DEST_VARIABLE 参数中的引用无效

8382 POS 参数的值超出数组的限值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 4.2 (S7-1200) 和 2.0 (S7-1500) 及以上版本的特殊功能： 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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以下错误代码具有不同的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8136 对 SRC_ARRAY 参数处的存储区访问无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 V2.8 及以上版本中的特殊功能 (S7-1500)：
要对“取消序列化”指令（版本 V2.1）的性能进行优化，参数 SRC_ARRAY  和 
DEST_VARIABLE  不能为 VARIANT 指针，而只能使用特定的数据类型。

请注意，对指令的错误响应将会因此更改：出错时，CPU 不输出任何错误代码，而是切换为 
STOP 模式并生成访问错误。为了避免该错误，可通过指令 "GET_ERROR" 和 "GET_ERR_ID" 进
行本地错误处理。

固件版本 V2.2 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
使用“取消序列化”指令（版本 V2.2）时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）中

的元素无法再互连输入或输出参数 (SRC_ARRAY/DEST_VARIABLE)。
固件版本 V2.1 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
在“取消序列化”指令（版本 V2.1 及以上版本）的优化版本中，由于过程数据的复杂性，需

要比之前版本更多的工作存储器空间。

示例

下表列出了操作数的声明：

操作数 数据类型 声明

DeliverPos INT 位于 FB 或 FC 块接口的“Input”
部分。

BufferPos DINT 位于 FB 或 FC 块接口的

“Temp”部分。Error INT
Label STRING[4]

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表列出了 PLC 数据类型的声明：

PLC 数据类型的名称 名称 数据类型

Article Number DINT
Declaration STRING
Colli INT

Client Title INT
First name STRING[10]
Surname STRING[10]

下表列出了数据块的声明：

数据块的名称 名称 数据类型

Target Client "Client"（PLC 数据类型）

Article Array[0..10] of 
"Article"（PLC 数据类型）

Bill Array[0..10] of INT
Buffer Field Array[0..294] of BYTE

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
#Tag_RetVal := Deserialize(SRC_ARRAY := "Buffer".Field,
                           DEST_VARIABLE := "Target".Client,
                           POS := #BufferPos);
 
#Tag_RetVal := Deserialize(SRC_ARRAY := "Buffer".Field,
                           DEST_VARIABLE := #Label,
                           POS := #BufferPos);
 
IF #Label = 'arti' THEN
#Tag_RetVal := Deserialize(SRC_ARRAY := "Buffer".Field,
                           DEST_VARIABLE := "Target".Article[#DeliverPos],
                           POS := #BufferPos);
ELSIF #Label = 'Bill' THEN
#Tag_RetVal := Deserialize(SRC_ARRAY := "Buffer".Field,
                           DEST_VARIABLE := "Target".Bill[#DeliverPos],
                           POS := #BufferPos);
;

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SCL
ELSE
;
END_IF;

“取消序列化”指令对“Buffer”变量中客户数据的顺序表示进行取消序列化，并写入“Target”变
量中。#BufferPos 操作数将根据转换后客户数据所占用的字节数，存储第一个字节的下标。

“取消序列化”指令对“Buffer”变量中分隔表（在客户数据后以顺序表示方式存储）的顺序表

示进行取消序列化，并将相关字符写入 #Label 操作数中。可通过比较指令“arti”和“Bill”，对

字符进行比较。在比较过程中，如果“arti”= TRUE，则该数据为已取消序列化且写入“Target”
变量中的订货数据。在比较过程中，如果“Bill”= TRUE，则该数据为已取消序列化且写入

“Target”变量中的计费数据。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
ARRAY 变量的结构 (页 318)
STRUCT 变量的结构 (页 309)
STRING 变量的结构 (页 295)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
SCL 的基础知识 (页 9575)

Serialize：序列化 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“序列化”指令将多个 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 转
换为顺序表示，而不会丢失结构部分。

可以使用该指令临时将用户程序的多个结构化数据项保存到缓冲区中（ 好位于全局数据块

中），并发送到其它 CPU。用于保存转换后数据的存储区的数据类型必需为 ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of CHAR，并在版本 V1.0 中声明为标准访问。在版本 V2.0 及以上版本中，还支持

优化数据。源数据区内的填充数据在目标数组中未定义。这些数据可以为填充字节或某数据

区的填充位（如，ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型 (UDT)）以及当前某个未使用字符串中

的字符。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1659



标准存储区的容量为 64 KB。如果参数 DEST_ARRAY 位于标准存储区中，则根据标准存储区

规则，大于 64 KB 的结构不能进行序列化。

建议将 ARRAY 的下限定义为“0”，这是因为 ARRAY 中的下标对应 POS 参数值。例如，

ARRAY[0] = POS 0。下文中的说明与示例均基于此公式。

参数 POS 处操作数中包含有关转换后数据占用的字节数量信息。

如果要发送单个 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型 pe>，可以直接调用

指令“TSEND：通过通信连接发送数据”。

说明

比较结构

要比较结构，必须首先对其进行序列化处理。请改用比较表达式。

更多信息，请参见“关系表达式 (页 9580)”

存储区的容量

对齐规则为优化存储区内的简单结构中不包含填充字节。这样，优化存储区中的结构大小将

小于标准存储区中的。结构型和嵌套结构型 ARRAY 包含填充字节。对于包含组合结构（所

需存储空间更高）的存储区而言，该规则并并为通用规则。

S7-1500 系列 CPU：
如果某个块的块属性为“优化块访问”，则 BOOL 数据类型的长度将取决于紧跟其后的数据

类型。即，如果 BOOL 数据类型之后为 BYTE，则长度为 1 个字节。即，如果 BOOL 数据类

型之后为 WORD，则长度为 2 个字节。这样，优化存储区中主要由 BOOL 数据类型组成的结

构大小将大于标准存储区。因此，含少量 BOOL 数据类型的组合型结构在优化存储区内的大

小，要小于该结构在标准存储区内的大小。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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因此，建议序列化的源数据区从大数据类型开始，以布尔型元素结束。这样，可大幅减少用

于填充的填充位。

说明

对 CPU S7-1200 上的多个结构进行序列化

如果要在缓冲区中对 CPU S7-1200 的多个结构进行序列化并且要与其进行通信（例如，与

控制系统或 CPU S7-1500 通信），则必须检查返回值（POS 参数的下标）是否为偶数。如

果并非偶数，则必须在序列化第二个结构之前将返回值增加 1，因为第一个结构并未填充字

节。 
示例：

结构由 1 个 DWORD 和 1 个 BYTE 组成

缓冲区中下一个序列化结构的起始地址为 5。加 +1，使起始地址为偶数。

优化存储区

对固件版本 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
系列 CPU，要对较大结构进行序列化，可将存储区声明为优化访问。对于标准存储区，顺序

表示保存不变。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_VARIA
BLE

Input 所有数据类型 I、Q、D、FB 的
块接口，

无 I/O 数据

待序列化的变量。 
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

DEST_ARRA
Y

InOut ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of 
CHAR

I、Q、D、FB 的
块接口（可在 
Input、
Output、Static 
和 Temp 部分

中）。

无 I/O 数据

用于存储所生成数据流的 
ARRAY。
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

POS InOut DINT I、Q、M、D、L POS 参数处的操作数，将

根据已转换客户数据所占

用的总字节数，存储第一

个字节的下标。POS 参数

将从 0 开始计算。

函数值 INT I、Q、M、D、L 错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B0 参数 SRC_VARIABLE 和 DEST_ARRAY 的存储区重叠。

8150 SRC_VARIABLE 参数中的 VARIANT 数据类型包含一个 ZERO 指针。

8151 SRC_VARIABLE 参数中的引用无效

8236 SRC_ARRAY 参数处的变量不在一个标准访问块中。

8250 NULL 指针已在 DEST_ARRAY 参数处传递。

8251 DEST_ARRAY 参数中的引用无效

8253 参数 DEST_ARRAY 处该变量可提供的空间不足，无法包含参数 SRC_VARIABLE 
处变量中的内容。由于 POS 参数处变量的输入值，可用的存储空间将减少。

POS 参数处的输入值可确定 DEST_ARRAY 参数处变量中的起始位置。

8254 DEST_ARRAY 参数中的数据类型无效

8382 POS 参数的值超出数组的限值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 4.2 (S7-1200) 和 2.0 (S7-1500) 及以上版本的特殊功能： 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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以下错误代码具有不同的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8236 对 DEST_ARRAY 参数处的存储区访问无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 V2.8 及以上版本中的特殊功能 (S7-1500)：
要对“序列化”指令（版本 V2.1）的性能进行优化，参数 SRC_VARIABLE  和 DEST_ARRAY  
不能为 VARIANT 指针，而只能使用特定的数据类型。

请注意，对指令的错误响应将会因此更改：出错时，CPU 不输出任何错误代码，而是切换为 
STOP 模式并生成访问错误。为了避免该错误，可通过指令 "GET_ERROR" 和 "GET_ERR_ID" 进
行本地错误处理。

固件版本 V2.2 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
使用“序列化”指令（版本 V2.2）时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）中的元

素无法再互连输入或输出参数 (SRC_VARIABLE/DEST_ARRAY)。
固件版本 V2.1 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
在“序列化”指令（版本 V2.1 及以上版本）的优化版本中，由于过程数据的复杂性，需要

比之前版本更多的工作存储器空间。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
#Tag_RetVal := Serialize(SRC_VARIABLE := "Source".Client,
                         DEST_ARRAY := "Buffer".Field,
                         POS := #BufferPos);
 
#Label := STRING_TO_WSTRING('arti');
 
#Tag_RetVal := Serialize(SRC_VARIABLE := #Label,
                         DEST_ARRAY := "Buffer".Field,
                         POS := #BufferPos);
 

指令
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SCL
#Tag_RetVal := Serialize(SRC_VARIABLE := "Source".Article[#DeliverPos],
                         DEST_ARRAY := "Buffer".Field,
                         POS := #BufferPos);

“序列化”指令对“Source”变量中的客户数据进行序列化，并将该顺序表示写入“Buffer”变量

中。"Buffer".Field 操作数中下一个未写入的字节下标将保存在 #BufferPos 操作数中。

现在将插入一种分隔表，以更方便地对顺序表示进行取消序列化。“移动字符串”指令将

“arti”字符移动到 #Label 操作数。“序列化”指令将客户数据后的这些字符写入“Buffer”变量

中。“#BufferPos”操作数的值将相应递增。

“序列化”指令对“Source”变量中特定的订货数据（运行时计算得出）的数据进行序列化，并

在将这些数据按照顺序表示方式写入“arti”字符后的“Buffer”变量中。

下表列出了操作数的声明：

操作数 数据类型 声明

DeliverPos INT 在块接口的“Input”部分

BufferPos DINT 在块接口的“Temp”部分

Error INT 在块接口的“Temp”部分

Label STRING[4] 在块接口的“Temp”部分

下表列出了 PLC 数据类型的声明：

PLC 数据类型的名称 名称 数据类型

Article Number DINT
Declaration STRING
Colli INT

Client Title INT
First name STRING[10]
Surname STRING[10]

下表列出了数据块的声明：

数据块的名称 名称 数据类型

Source
 

Client "Client"（PLC 数据类型）

Article Array[0..10] of 
"Article"（PLC 数据类型）

Buffer Field Array[0..294] of BYTE

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
ARRAY 变量的结构 (页 318)
STRUCT 变量的结构 (页 309)
STRING 变量的结构 (页 295)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
SCL 的基础知识 (页 9575)

MOVE_BLK：移动块 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“移动块”(Move block) 指令将一个存储区（源范围）的数据移动到另一个存储区

（目标范围）中。使用参数 COUNT 可以指定将移动到目标范围中的元素个数。待移动元素的

宽度由源区域中第一个元素的宽度决定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

如果满足以下条件，则输出 OUT 的值无效：

• 在 IN 参数或 OUT 参数处，可移动更多的数据。

说明

ARRAY 的使用

该指令用于从指定索引开始，将定义元素中 n 个元素（n 取决于参数 COUNT 的值）的内容

从源范围复制到目标范围。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN 1) Input 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

D、L 待复制源区域

中的首个元素

COUNT Input USINT、
UINT、UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L、P
要从源范围复

制到目标范围

的元素个数

OUT 1) Output 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

D、L 源范围内容要

复制到的目标

范围中的首个

元素

1) ARRAY 结构中的元素只能使用指定的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
MOVE_BLK(IN := #a_array[2],
         COUNT := "Tag_Count",
         OUT => #b_array[1]);

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN a_array[2] 操作数 a_array 的数据类型为 
ARRAY[0..5] of INT。它包含 
6 个 INT 数据类型的元素。

COUNT Tag_Count 3
OUT b_array[1] 操作数 ARRAY[0..6] of INT 的

数据类型为 b_array。它包含 
7 个 INT 数据类型的元素。

从第三个元素开始，该指令选择 #a_array 变量中的三个 INT 元素，并将其内容复制到 
#b_array 输出变量中，从第二个元素开始。

说明

有关 MOV_BLK 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文章：

在 STEP 7 中 (TIA Portal) 中，如何将一个数据块中的存储区和结构化数据复制到另一个数据

块中？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

MOVE_BLK_VARIANT：移动块 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源范围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）

中。可以将一个完整的 ARRAY 或 ARRAY 的元素复制到另一个相同数据类型的 ARRAY 中。源 
ARRAY 和目标 ARRAY 的大小（元素个数）可能会不同。可以复制一个 ARRAY 内的多个或单

个元素。

要复制的元素数量不得超过所选源范围或目标范围。

如果在创建块时使用该指令，则无需确定该 ARRAY，源和目标将使用 VARIANT 进行传输。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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无论后期如何声明该 ARRAY，参数 SRC_INDEX 和 DEST_INDEX 始终从下限“0”开始计数。

如果复制的数据多于可用的数据，则不执行该指令。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input 2) VARIANT（指向

一个 ARRAY 或一

个 ARRAY 元
素），ARRAY of 
<数据类型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待复制的源块

COUNT Input UDINT I、Q、M、D、L 已复制的元素数目

如果参数 SRC 或参数 
DEST 中未指定任何 
ARRAY，则将参数 COUNT 
的值设置为“1”。

SRC_INDEX Input DINT I、Q、M、D、L 定义要复制的第一个元

素：

• SRC_INDEX 参数将从 
0 开始计算。如果参数 
SRC 中指定了 ARRAY，
则参数 SRC_INDEX 中
的整数将指定待复制源

区域中的第一个元素。

而与所声明的 ARRAY 
限值无关。

• 如果 SRC 参数中未指

定 ARRAY 或者仅指定

了 ARRAY 的某个元

素，则将 SRC_INDEX 
参数的值赋值为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DEST_INDE
X

Input DINT I、Q、M、D、L 定义了目标存储区的起点。

• DEST_INDEX 参数将从 
0 开始计算。如果参数 
DEST 中指定了 
ARRAY，则参数 
DEST_INDEX 中的整数

将指定待复制目标范围

中的第一个元素。而与

所声明的 ARRAY 限值

无关。

• 如果参数 DEST 中未指

定任何 ARRAY，则将参

数 DEST_INDEX 赋值为

“0”。
DEST Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

源块中内容将复制到的目

标区域。

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

1) DEST 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。
2) 参数 SRC 的数据类型不能为 BOOL 和 BOOL 型 ARRAY。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 数据类型不匹配。使用 ARRAY of PLC 数据类型 (UDT)，而非 ARRAY of Struct。
8151 无法访问 SRC 参数。

8152 未输入参数 SRC 的操作数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8153 参数 SRC 在生成代码时出错

8154 参数 SRC 的操作数具有 BOOL 数据类型。

8281 参数 COUNT 的值无效

8382 SRC_INDEX 参数的值超出 ARRAY 的下限。

8383 参数 SRC_INDEX 和 COUNT 的合计值超出 ARRAY 的下限。

8482 DEST_INDEX 参数的值超出 ARRAY 的上限。

8483 参数 DEST_INDEX 和 COUNT 的合计值超出 ARRAY 的上限。

8534 DEST 参数为写保护

8551 无法访问 DEST 参数。

8552 未输入参数 DEST 的操作数。

8553 参数 DEST 在生成代码时出错

8554 参数 DEST 的操作数具有 BOOL 数据类型。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := MOVE_BLK_VARIANT(SRC := #SrcField,
                                 COUNT := "Tag_Count",
                                 SRC_INDEX := "Tag_Src_Index",
                                 DEST_INDEX := "Tag_Dest_Index",
                                 DEST => #DestField);

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 块接口中的声明 操作数 值

SRC Input #SrcField 局部操作数 #SrcField 
使用了一个在编程块

时仍然未知的 PLC 数
据类型。

(ARRAY[0..10] of 
"MOVE_UDT")

COUNT Input Tag_Count 2
SRC_INDEX Input Tag_Src_Index 3
DEST_INDEX Input Tag_Dest_Index 3
DEST InOut #DestField 局部操作数 

#DestField 使用了一

个在编程块时仍然未

知的 PLC 数据类型。

(ARRAY[10..20] of 
"MOVE_UDT")

将两个元素从源范围（从 MOVE_UDT 的 ARRAY [0..10] 的第 4 个元素开始）移动到目标范围。

复制的元素将从第 4 个元素开始粘贴到 ARRAY [10..20] of MOVE_UDT 中。

说明

有关 MOVE_BLK_VARIANT 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文

章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
VariantGet：读出 VARIANT 变量值 (页 1736)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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UMOVE_BLK：不可中断的存储区移动 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”(Move block uninterruptible) 指令将一个存储区（源范

围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）中。该指令不可中断。使用参数 COUNT 可以

指定将移动到目标范围中的元素个数。待移动元素的宽度由源区域中第一个元素的宽度决定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

说明

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。这也解释了在执行“不可中断的存储区移动”

指令期间，CPU 中断响应次数增加的原因。

如果满足以下条件，则输出 OUT 的值无效：

• 在 IN 参数或 OUT 参数处，可移动更多的数据。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

说明

ARRAY 的使用

该指令用于从指定索引开始，将定义元素中 n 个元素（n 取决于参数 COUNT 的值）的内容

从源范围复制到目标范围。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN 1) Input 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

D、L 待复制源区域

中的首个元素

COUNT Input USINT、
UINT、UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L、P
要从源范围复

制到目标范围

的元素个数

OUT 1) Output 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
LTOD

D、L 源范围内容要

复制到的目标

范围中的首个

元素

1) ARRAY 结构中的元素只能使用指定的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
UMOVE_BLK(IN := #a_array[2],
          COUNT := "Tag_Count",
          OUT => #b_array[1]);

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN a_array[2] 操作数 a_array 的数据类型为 
ARRAY[0..5] of INT。它包含 
6 个 INT 数据类型的元素。

COUNT Tag_Count 3
OUT b_array[1] 操作数 ARRAY[0..6] of INT 的

数据类型为 b_array。它包含 
7 个 INT 数据类型的元素。

从第三个元素开始，该指令选择 #a_array 变量中的三个 INT 元素，并将其内容复制到 
#b_array 输出变量中，从第二个元素开始。此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。

说明

有关 UMOVE_BLK 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文章：

在 STEP 7 中 (TIA Portal) 中，如何将一个数据块中的存储区和结构化数据复制到另一个数据

块中？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

FILL_BLK：填充块 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“填充存储区”指令，用 IN 输入的值填充一个存储区域（目标范围）。从输出 OUT 
指定的地址开始填充目标范围。可以使用参数 COUNT 指定复制操作的重复次数。执行该指

令时，输入 IN 中的值将移动到目标范围，重复次数由参数 COUNT 的值指定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变更元素的 大值为 ARRAY 或结构中的元素个数。如果复制的数据超过 OUT 输出中的元素，

则将返回一个意外结果。

说明

ARRAY 的使用

该指令读取源范围中所选元素的内容，并从指定索引开始将该内容向目标范围复制 n 次（n = 
取决于参数 COUNT 的值）。

填充结构

与 ARRAY 中的元素相同，也可为结构（STRUCT、PLC 数据类型）中多个元素填充相同的值。

待填充元素的结构中包含元素的元素数据类型必须相同。而且，该结构也可嵌入到其它结构

中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

TOD、DATE、
CHAR、
WCHAR

二进制数、整

数、浮点数、定

时器、DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

I、Q、M、

D、L、P
用于填充目标

范围的元素

COUNT Input USINT、
UINT、UDINT

USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、

D、L、P
移动操作的重

复次数

OUT Output 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

TOD、DATE、
CHAR、
WCHAR

二进制数、整

数、浮点数、定

时器、DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

D、L 目标范围中填

充的起始地址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ARRAY 的使用示例

以下示例说明了填充 ARRAY 时该指令的工作原理：

SCL
FILL_BLK(IN := #FillValue,
         COUNT := "Tag_Count",
         OUT => #TargetArea[1]);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN FillValue 该操作数的数据类型为 INT。
COUNT Tag_Count 3
OUT TargetArea 操作数 TargetArea 的数据类

型为 ARRAY[1..5] of INT。它

包含 5 个 INT 数据类型的元

素。

该指令从操作数从第一个元素开始，将 #FillValue 的值复制到 #TargetArea 输出变量中三次。

该结构的使用示例

以下示例说明了填充结构时该指令的工作原理：

可使用以下元素创建一个全局数据块：

Data_block_1 数据类型

MyStruct1 STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

MyStruct2 STRUCT

指令
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对 PLC 进行编程

1676 编程和操作手册, 11/2022



Data_block_1 数据类型

  SubArray ARRAY[1..2] of STRUCT
  SubArray[1] STRUCT

  NestedStruct STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

SubArray[2] STRUCT
  Nested

Struct
  STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

生成以下程序代码，寻址 MyStruct1 变量：

SCL
FILL_BLK(IN := 10,
         COUNT := 2,
         OUT => "Data_block_1".MyStruct1.Member_2);

生成以下程序代码，寻址 MyStruct2 变量：

SCL
FILL_BLK(IN := 10,
         COUNT := 2,
         OUT => "Data_block_1".MyStruct2.SubArray[1].NestedStruct.Member_2);

在这两个示例中，参数 IN 的值 10 将从 Member_2 开始复制 OUT 参数中两次。即，值 10 将
复制到元素 Member_2 和 Member_3 中两次。另外两个元素 Member_1 和 Member_4 保持

不变。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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UFILL_BLK：不可中断的存储区填充 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区填充”(Fill block uninterruptible) 指令，用 IN 输入的值填充一

个存储区域（目标范围）。该指令不可中断。从输出 OUT 指定的地址开始填充目标范围。可

以使用参数 COUNT 指定复制操作的重复次数。执行该指令时，输入 IN 中的值将移动到目标

范围，重复次数由参数 COUNT 的值指定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

说明

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。这也解释了在执行“不可中断的存储区填充”

指令期间，CPU 报警响应次数增加的原因。

变更元素的 大值为 ARRAY 或结构中的元素个数。如果复制的数据超过 OUT 输出中的元素，

则将返回一个意外结果。

说明

ARRAY 的使用

该指令读取源范围中所选元素的内容，并从指定索引开始将该内容向目标范围复制 n 次（n = 
取决于参数 COUNT 的值）。

可以使用“不可中断的存储区填充”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

填充结构

与 ARRAY 中的元素相同，也可为结构（STRUCT、PLC 数据类型）中多个元素填充相同的值。

待填充元素的结构中包含元素的元素数据类型必须相同。而且，该结构也可嵌入到其它结构

中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

I、Q、M、

D、L、P
用于填充目标范

围的元素

COUNT Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L、P
移动操作的重复

次数

OUT Output 二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

TOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、

DATE、
CHAR、
WCHAR、
TOD、LTOD

D、L 目标范围中填充

的起始地址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

以下示例说明了填充 ARRAY 时该指令的工作原理：

SCL
UFILL_BLK(IN := #FillValue,
          COUNT := "Tag_Count",
          OUT => #TargetArea[1]);

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1679



下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN FillValue 该操作数的数据类型为 INT。
COUNT Tag_Count 3
OUT TargetArea 操作数 TargetArea 的数据类

型为 ARRAY[1..5] of INT。它

包含 5 个 INT 数据类型的元

素。

该指令从操作数从第一个元素开始，将 #FillValue 的值复制到 #TargetArea 输出变量中三次。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。

该结构的使用示例

以下示例说明了填充结构时该指令的工作原理：

可使用以下元素创建一个全局数据块：

Data_block_1 数据类型

MyStruct1 STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

MyStruct2 STRUCT

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Data_block_1 数据类型

  SubArray ARRAY[1..2] of STRUCT
  SubArray[1] STRUCT

  NestedStruct STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

SubArray[2] STRUCT
  Nested

Struct
  STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

生成以下程序代码，寻址 MyStruct1 变量：

SCL
UFILL_BLK(IN := 10,
          COUNT := 2,
          OUT => "Data_block_1".MyStruct1.Member_2);

生成以下程序代码，寻址 MyStruct2 变量：

SCL
UFILL_BLK(IN := 10,
          COUNT := 2,
          OUT => "Data_block_1".MyStruct2.SubArray[1].NestedStruct.Member_2);

在这两个示例中，参数 IN 的值 10 将从 Member_2 开始复制 OUT 参数中两次。即，值 10 将
复制到元素 Member_2 和 Member_3 中两次。另外两个元素 Member_1 和 Member_4 保持

不变。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SCATTER：将位序列解析为单个位 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“将位序列解析为单个位”用于将数据类型为 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 的变

量解析为单个位，并保存在 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或仅包含有布尔型元素的 PLC 数
据类型中。

说明

多维 ARRAY of BOOL
使用“将位序列解析为单个位”指令时，不支持多维 ARRAY of BOOL。

说明

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的长度

ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的元素数目必须恰好等于位序列指定的数量。 
例如，如果数据类型为 BYTE，则 ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中必须恰好包含 8 个元素

（WORD = 16、DWORD = 32、LWORD = 64）。 

说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

例如，通过这种方式您可以解析状态字，并使用索引读取和改变单个位的状态。使用 
GATHER，可再次将各个位组合为位序列。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的 BOOL 元素数目不足。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input BYTE, 

WORD, 
DWORD

BYTE, 
WORD, 
DWORD, 
LWORD

I、Q、

M、D、L
所解析的位序列

这些值不得位于的 I/O 区域

或工艺对象的 DB 内。

OUT Output ARRAY[*] of 
BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类型

*：8、16、
32 或 64 个元

素

ARRAY[*] 
of BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型

*：8、
16、32 或 
64 个元素

I、Q、

M、D、L
保存 ARRAY、STRUCT 或 
PLC 数据类型中的各个位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceWord Input WORD
DestinationArray Output ARRAY[0..15] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
SCATTER(IN := #SourceWord,
        OUT => #DestinationArray);

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1683



下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceWord WORD（16 位）

OUT DestinationArray 操作数“DestinationArray”的
数据类型为 ARRAY[0..15] of 
BOOL。其中包含 16 个元

素，因此与待解析 WORD 的
长度相同。

数据类型为 WORD 的操作数 #SourceWord 解析为单个位 (16)，并将其分配给操作数 
#DestinationArray 的各个元素。

PLC 数据类型 (UDT) 的使用示例

创建以下 PLC 数据类型“myBits”：

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceWord Input WORD
DestinationUDT Output “myBits”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
SCATTER(IN := #SourceWord,
        OUT => #DestinationUDT);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceWord WORD（16 位）

OUT DestinationUDT 操作数“DestinationUDT”为 
PLC 数据类型 (UDT)，其中包

含 16 个元素，因此与待解析 
WORD 的长度相同。

数据类型为 WORD 的操作数 #SourceWord 解析为单个位 (16)，并将其分配给操作数 
#DestinationArray 的各个元素。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SCATTER_BLK：将 ARRAY of <位序列> 中的元素解析为单个位 (S7-1200, S7-1500)

说明

“将位序列 ARRAY 的元素解析为单个位”指令用于将 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 数
据类型的 ARRAY 分解为单个位，并保存在元素类型仅为布尔型的 ARRAY of BOOL、匿名 
STRUCT 或 PLC 数据类型中。在 COUNT_IN 参数中，可指定待解析源 ARRAY 中的元素数目。

IN 参数中源 ARRAY 的元素数量可能多于 COUNT_IN 参数中的指定数量。要保存所解析位序

列的各个位，ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中必须包含足够的元素数量。但

这可能会增加目标存储区空间。

说明

多维 ARRAY of BOOL
如果 ARRAY 是一个多维 ARRAY of BOOL，即使维度的填充位未明确声明且不可访问，但仍

会进行计数。

示例 1：ARRAY[1..10,0..4,1..2] of BOOL 的处理方式与 ARRAY[1..10,0..4,1..8] of BOOL 或 
ARRAY[0..399] of BOOL 类似。

示例 2：在 IN 参数处，将互连一个 ARRAY[0..5] of WORD (sourceArrayWord[2])。参数 
COUNT_IN 的值为“3”。在 OUT 参数处，将互连一个 ARRAY[0..1,0..5,0..7] of BOOL 
(destinationArrayBool[0,0,0])。参数 IN 和参数 OUT 中两个数组的大小均为 96 位。ARRAY 
of WORD 将解析为 48 个单个位。

说明

如果目标 ARRAY 的 ARRAY 下限不是“0”，请注意以下几点：

出于性能方面的原因，索引必须始终以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。这就

意味着索引必须从 ARRAY 的下限处开始计算。通过以下公式进行相应计算：

有效下标 = ARRAY 下限 + n（位序列数量）× 所需位序列位数

对于 ARRAY[-2..45] of BOOL 和位序列 WORD，计算如下所示：

• 有效索引 (-2) = -2 + 0 × 16
• 有效索引 (14) = -2 + 1 × 16
• 有效索引 (30) = -2 + 2 × 16
相关示例，请参见如下内容。

说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

指令
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例如，通过这种方式您可以解析状态字，并使用索引读取和改变单个位的状态。使用 
GATHER，可再次将各个位组合为位序列。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 源 ARRAY 中的元素数量少于 COUNT_IN 参数中的指定数量。

• 目标 ARRAY 的索引不以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。在这种情况中，将

不向 ARRAY of BOOL 中写入任何结果。

• ARRAY[*] of BOOL、STRUCT 或 PLC 数据类型未提供所需的元素数量。 
– S7-1500-CPU：此时，将尽可能多地解析位序列并写入 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 

或 PLC 数据类型中。其余位序列将不考虑在内。

– S7-1200-CPU：不含复制过程。

说明

S7-1200-CPU：使能输出 ENO = 0
使能输出 ENO 的信号状态为“0”时，不会将任何数据写入输出参数 OUT 中。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 以下类型 

ARRAY[*] 的元

素

- BYTE
- WORD
- DWORD

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素

- BYTE
- WORD
- DWORD
- LWORD

I、Q、

M、D、L
所解析的 ARRAY of <位序

列>
这些值不得位于的 I/O 区
域或工艺对象的 DB 内。

COUNT_IN Input USINT, UINT, 
UDINT

USINT, 
UINT, 
UDINT, 
ULINT

I、Q、

M、D、L
对待解析源 ARRAY 中的元

素数量进行计数。

该值不得位于的 I/O 区域

或工艺对象的数据库内。

OUT Output 以下类型 
ARRAY[*] 的元

素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据类型

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据

类型

I、Q、

M、D、L
保存 ARRAY、STRUCT 或 
PLC 数据类型中的各个位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

下限为“0”的目标 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayWord Input ARRAY[0..5] of WORD
CounterInput UDINT
DestinationArrayBool Output ARRAY[0..95] of BOOL

指令
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以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
SCATTER_BLK(IN := #SourceArrayWord[2],
            COUNT_IN := #CounterInput,
            OUT => #DestinationArrayBool[0]);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayWord[2] ARRAY[0..5] of WORD（可以

解析 96 位。）

COUNT_IN CounterInput = 3 UDINT3（将解析 3 个字或 48 
位。这意味着目标 ARRAY 中
至少需包含 48 个位。）

OUT DestinationArrayBool[0] 操作数

“DestinationArrayBool”的数

据类型为 ARRAY[0..95] of 
BOOL。这表示它可以提供 
96 个 BOOL 元素。

从分配给操作数 #DestinationArrayBool 各元素的第 1 个元素开始，将操作数 
#SourceArrayWord 的第 3、第 4 和第 5 个 WORD 解析为单个的位 (48)。

下限为“-2”的目标 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayWord Input ARRAY[0..5] of WORD
CounterInput UDINT
DestinationArrayBool Output ARRAY[-2..93] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
SCATTER_BLK(IN := #SourceArrayWord[2],
            COUNT_IN := #CounterInput,
            OUT => #DestinationArrayBool[14]);

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayWord[2] ARRAY[0..5] of WORD（可以

解析 96 位。）

COUNT_IN CounterInput = 3 UDINT3（将解析 3 个字或 48 
位。这意味着目标 ARRAY 中
至少需包含 48 个位。）

OUT DestinationArrayBool[14] 操作数

“DestinationArrayBool”的数

据类型为 ARRAY[-2..93] of 
BOOL。这表示它可以提供 
96 个 BOOL 元素。

从分配给操作数 #DestinationArrayBool 的各元素的第 16 个元素开始，将操作数 
#SourceArrayWord 的第 3、第 4 和第 5 个字解析为单个位 (48)。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

GATHER：将各个位组合为位序列 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“将各个位组合为位序列”用于将仅包含布尔型元素的 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 
或 PLC 数据类型中的各个位组合为一个位序列。位序列保存在数据类型为 BYTE、WORD、
DWORD 或 LWORD 的变量中。

说明

多维 ARRAY of BOOL
使用“将各个位组合为位序列”指令时，不支持多维 ARRAY of BOOL。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的长度

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的元素数目必须恰好等于位序列指定的数量。 
例如，如果数据类型为 BYTE，则 ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中必须恰好包含 8 个
元素（WORD = 16、DWORD = 32、LWORD = 64）。 

说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型 (UDT)中 BOOL 元素的数量少于或多于位序列所指

定的数量。此时，系统不传送 BOOL 元素。

• 可用的元素数少于所需的位数量。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input ARRAY[*] of 

BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类型

*：8、16、
32 或 64 个元

素

ARRAY[*] 
of BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型

*：8、
16、32 或 
64 个元素

I、Q、M、

D、L
ARRAY、STRUCT 或 
PLC 数据类型，这些数

据类型中的各个位将组

合为一个位序列。

这些值不得位于的 I/O 
区域或工艺对象的 DB 
内。

OUT Output BYTE、
WORD、
DWORD

BYTE、
WORD、
DWORD、
LWORD

I、Q、M、

D、L
组合后的位序列，保存

在一个变量中

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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ARRAY 的使用示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArray Input ARRAY[0..15] of BOOL
DestinationWord Output WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
GATHER(IN := #SourceArray,
       OUT => #DestinationWord);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArray 操作数“SourceArray”的数据

类型为 ARRAY[0..15] of 
BOOL。其中包含 16 个元

素，因此与需要将位进行组

合的字的长度相当。

OUT DestinationWord WORD（16 位）

操作数 #SourceArray 的各个位将组合为一个 WORD。

指令
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PLC 数据类型 (UDT) 的使用示例

创建以下 PLC 数据类型“myBits”：

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceUDT Input “myBits”
DestinationWord Output WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
GATHER(IN := #SourceUDT,
       OUT => #DestinationWord);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceUDT 操作数“SourceUDT”为 PLC 数
据类型 (UDT)，其中包含 16 
个元素，因此与需要将位进

行组合的字的长度相当。

OUT DestinationWord WORD（16 位）

操作数 #SourceUDT 的各个位将组合为一个 WORD。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

GATHER_BLK：将单个位合并到 ARRAY of <位序列> 的多个元素中 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“将各个位组合为 ARRAY of <位序列> 的多个元素”用于将仅包含布尔型元素的 ARRAY 
of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中的各个位组合为 ARRAY of <位序列> 中的一个或

多个元素。您可以在 COUNT_OUT 参数中指定要写入的目标 ARRAY 元素数量。在此步中，还

可隐式指定 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中所需的元素数量。OUT 参数中

目标 ARRAY 的元素数量可能多于 COUNT_OUT 参数中的指定数量。要保存待组合的各个位，

ARRAY of <位序列> 中必须包含足够的元素数目。但目标 ARRAY 可能更大。

说明

多维 ARRAY of BOOL
如果 ARRAY 是一个多维 ARRAY of BOOL，即使维度的填充位未明确声明且不可访问，但仍

会进行计数。

示例 1：ARRAY[1..10,0..4,1..2] of BOOL 的处理方式与 ARRAY[1..10,0..4,1..8] of BOOL 或 
ARRAY[0..399] of BOOL 类似。

示例 2：在 OUT 参数处，将互连一个 ARRAY[0..5] of WORD (sourceArrayWord[2])。参数 
COUNT_IN 的值为“3”。在 IN 参数处，将互连一个 ARRAY[0..1,0..5,0..7] of BOOL 
(destinationArrayBool[0,0,0])。参数 IN 和参数 OUT 中两个数组的大小均为 96 位。48 个单

个位将组合为 ARRAY of BOOL。

说明

如果源 ARRAY 的 ARRAY 下限不是“0”，请注意以下几点：

出于性能方面的原因，索引必须始终以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。这就

意味着索引必须从 ARRAY 的下限处开始计算。通过以下公式进行相应计算：

有效下标 = ARRAY 下限 + n（位序列数量）× 所需位序列位数

对于 ARRAY[-2..45] of BOOL 和位序列 WORD，计算如下所示：

• 有效索引 (-2) = -2 + 0 × 16
• 有效索引 (14) = -2 + 1 × 16
• 有效索引 (30) = -2 + 2 × 16
相关示例，请参见如下内容。
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说明

该指令的可用性

该指令可用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.1 及以上

版本的 S7-1500 系列 CPU。

如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 源 ARRAY 的下标不能以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限值开始。此时，不会向 

ARRAY of <位序列> 中写入任何结果。

• ARRAY[*] of <位序列> 中未提供所需的元素数量。 
– S7-1500-CPU：此时，将尽可能多地组合位序列并写入 ARRAY of <位序列> 中。不再

考虑剩余的位。

– S7-1200-CPU：不含复制过程。

说明

S7-1200-CPU：使能输出 ENO = 0
使能输出 ENO 的信号状态为“0”时，不会将任何数据写入输出参数 OUT 中。
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 以下类型 

ARRAY[*] 的
元素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据类型

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据

类型

I、Q、M、

D、L
ARRAY of 
BOOL、
STRUCT 或 
PLC 数据类

型，其中各个

位待组合（源 
ARRAY）
这些值不得位

于的 I/O 区域

或工艺对象的 
DB 内。

COUNT_OUT Input USINT, UINT, 
UDINT

USINT, 
UINT, 
UDINT, 
ULINT

I、Q、M、

D、L
计数目标 
ARRAY 的元素

数量。

该值不得位于

的 I/O 区域或

工艺对象的数

据库内。

OUT Output 以下类型 
ARRAY[*] 的
元素

- BYTE
- WORD
- DWORD

以下类型 
ARRAY[*] 
的元素

- BYTE
- WORD
- DWORD
- LWORD

I、Q、M、

D、L
保存各个位的 
ARRAY of <位
序列>（目标 
ARRAY）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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下限为“0”的源 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayBool Input ARRAY[0..95] of BOOL
CounterOutput UDINT
DestinationArrayWord Output ARRAY[0..5] of WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
GATHER_BLK(IN := #SourceArrayBool[0],
           COUNT_OUT := #CounterOutput,
           OUT => #DestinationArrayWord[2]);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayBool[0] 操作数“SourceArrayBool”的
数据类型为 ARRAY[0..95] of 
BOOL。这意味着，它可提供 
96 个 BOOL 元素，可再次组

合成字。

COUNT_OUT CounterOutput = 3 UDINT3（要写入 3 个字。这

意味着源 ARRAY 中必须包含 
48 个位。）

OUT DestinationArrayWord[2] 操作数

“DestinationArrayWord”的数

据类型为 ARRAY[0..5] of 
WORD。即，包含有 6 个 
WORD 的元素。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。从操作数 
#SourceArrayBool 的第 1 个元素开始，将 48 个位组合到操作数 #DestinationArrayWord 中。

目标 ARRAY 中的起点是第三个元素。这意味着前 16 位将写入目标 ARRAY 的第三个字，第

二组 16 位写入第四个字，第三组 16 位写入第五个字。如果在指令执行期间出现错误，操

作数 #EnableOut 将在使能输出 ENO 处返回信号状态“0”。

指令
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下限为“-2”的源 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayBool Input ARRAY[-2..93] of BOOL
CounterOutput UDINT
DestinationArrayWord Output ARRAY[0..5] of WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
GATHER_BLK(IN := #SourceArrayBool[14],
           COUNT_OUT := #CounterOutput,
           OUT => #DestinationArrayWord[2]);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayBool[14] 操作数“SourceArrayBool”的
数据类型为 ARRAY[-2..93] of 
BOOL。由于起点是第 16 个
元素，因此仅 80 个 BOOL 元
素可再次组合到字中。

COUNT_OUT CounterOutput = 3 UDINT3（要写入 3 个字。这

意味着源 ARRAY 中必须包含 
48 个位。）

OUT DestinationArrayWord[2] 操作数

“DestinationArrayWord”的数

据类型为 ARRAY[0..5] of 
WORD。即，包含有 6 个 
WORD 的元素。

如果操作数 #Enable 在使能输入 EN 返回信号状态“1”，则将执行该指令。从操作数 
#SourceArrayBool 的第 16 个元素开始，将 48 个位组合到操作数 #DestinationArrayWord 中。

目标 ARRAY 中的起点是第三个元素。这意味着将忽略源 ARRAY 的前 16 位。第二组 16 位将

写入目标 ARRAY 的第三个字，第三组 16 位写入第四个字，第四组 16 位写入第五个字。不

考虑源 ARRAY 剩余的 64 个位。如果在指令执行期间出现错误，操作数 #EnableOut 将在使

能输出 ENO 处返回信号状态“0”。
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

AssignmentAttempt：引用的赋值操作 (S7-1500)

说明

使用“AssignmentAttempt”指令，可对引用变量进行赋值。 
支持以下赋值操作：

• 尝试将 VARIANT 分配给一个引用

• 尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用

说明

SCL：NULL 赋值尝试

在 SCL 中，还可以在赋值尝试时分配 NULL，专门设置对 NULL 的引用：

#myReference ?= NULL;  // set #myReference to NULL in any case

尝试将 VARIANT 分配给一个引用

引用变量的数据类型在声明时确定，而 VARIANT 变量的数据类型则在运行时确定。引用变

量不允许进行隐式数据转换。因此，为两个变量指定两个数据类型时，可使用赋值尝试指令。

借助赋值操作，会在运行期间进行检查，以确认分配的变量的数据类型是否正确。如果正确，

则执行该指令。如果该指令执行成功，则目标变量中包含一个有效的引用，否则为 NULL。
尝试赋值后，可以检查尝试是否成功，并根据该结果继续处理程序。在 LAD 和 FBD 中，可

以将使能输出“ENO”用于检查操作。如果赋值尝试成功，“ENO”将返回信号状态“1”。只有成

功后才能在程序段中继续执行后续指令。

在 STL 和 SCL 中，可使用指令“IS_NULL”或“NOT_NULL”来检查赋值尝试是否成功等。请参见

以下示例。

以下规则适用于 VARIANT 的赋值尝试。在运行过程中，如果 VARIANT 变量不符合以下规则，

则返回值“NULL”。
• VARIANT 需指向一个优化存储区中的地址。

• VARIANT 不得指向临时存储区中的地址。

指令
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• 如需将 VARIANT 指定给一个 ARRAY 引用，则需遵循以下规则：

– VARIANT 变量必须指向一个限值与所声明的引用完全相同的 ARRAY。指向 ARRAY [0..9] 
的 VARIANT 变量与变量 REF_TO ARRAY[1..10] 不匹配。 

– 此外，在固件版本为 V2.5 的 S7-1500 系列 CPU 中，用于生成 VARIANT 变量值的块还

应执行一次编译操作。 
• VARIANT 不能指定给一个工艺对象的引用。

• 在 SCL 中，赋值操作无法用于多重赋值运算 (a := b := c;) 中。

尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用

工艺对象的引用始终指向特定的工艺对象，例如 REF_TO TO_SpeedAxis。如果要在运行期间

通过 DB_ANY 类型的变量分配工艺对象，需要检查该工艺对象与声明的引用是否匹配。为此，

可使用赋值操作。尝试赋值时，运行过程中将检查该工艺对象是否具有所声明的类型。如果

数据类型正确，则会执行分配。如果分配执行成功，则目标变量中包含一个有效的引用，否

则为 NULL。
尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用时，遵循以下规则：

• DB_ANY 必须指向优化存储区中的工艺对象。

•  两个相同类型的工艺对象可以相互分配。

• 派生类型可以分配给其基本类型。

• 基本类型不能分配给其派生类型。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input VARIANT
DB_ANY
NULL

• FC 的块接

口：

Input、
Output、
InOut、
Temp

• FB 的块接

口：

Input、
InOut、
Temp

指向其地址待读

取或为 NULL 的
源变量的指针

DST Output 如果 SRC = 
VARIANT，则引

用：

• 位序列，

BOOL 除外、

• 整数、 
• 浮点数、

• 字符串、

• PLC 数据类型 
(UDT)、

• 系统数据类

型 (SDT)、
• ARRAY of <已

命名的数据类

型>
如果 SRC = 
DB_ANY，则引

用：

• 工艺对象

• FC 的块接

口：

Input、
Output、
Temp 

• FB 的块接

口：

Temp

引用地址待传送

源变量的地址

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

块接口按如下方式设计：

在程序代码中，尝试将“myVariant”分配给引用变量“myReference”。在运行过程中，如果

“myVariant”的数据类型为“Int”，则"myReference"  中包含一个指向 VARIANT 源变量的有效引

用，否则为 NULL。如果下一个“NOT_NULL”查询为 True，则表示分配成功同时可将值“10”写
入目标变量中。

还会尝试将 "myDB" 分配给 "myReferenceTO" 引用变量。如果运行期间 "myDB" 指向类型为

“定位轴”的工艺对象，则 "myReferenceTO" 包含有效引用，否则为 NULL。分配成功时，

使能输出“ENO”的信号状态为“1”，同时可将值“1”写入工艺对象中的目标变量。

参见

有关引用的基本知识 (页 330)
尝试赋值一个引用 (页 345)
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有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)

SWAP：交换 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“交换”指令，可以更改输入值中字节的排列顺序，并将结果保存在指定的操作数中。

下图说明了如何使用“交换”指令交换数据类型为 DWORD 的操作数的字节：

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<表达式> Input WORD, 

DWORD
WORD, 
DWORD, 
LWORD

I、Q、M、

D、L、P
输入值

函数值 WORD, 
DWORD

WORD, 
DWORD, 
LWORD

I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := SWAP("Tag_Value");

指令结果作为函数值返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0000 1111 0101 0101
Tag_Result 0101 0101 0000 1111

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ARRAY 数据块 (S7-1500)

ReadFromArrayDB：从数组数据块中读取 (S7-1500)

说明

可以使用“从 ARRAY 数据块中读取”(Read from ARRAY data block) 指令从索引引用的 ARRAY 
DB 块类型的数据块中读取元素并将元素值写入目标范围。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DB Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待读取的数据块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P

DB 中被读取的元素。标准

值可以是常数、全局变量

或索引值。

VALUE Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待读取并输出的值

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 指令的结果

1) VALUE 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

80B5 复制操作被中断。

8132 数据块不存在、太短、写保护或位于装载存储器中。

8135 ARRAY 数据块中包含无效值。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8282 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8450 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。

指令
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8452 代码生成错误

8453 导致该错误的原因有以下两种：

• VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。 
• 这两个变量不在具有“优化访问”的存储区内。有关存储区访问类型的更多

信息，请参见“块访问的基本知识 (页 63)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"TagResult" := ReadFromArrayDB(DB := "ArrayDB",
                               INDEX := 2,
                               VALUE => "TargetField");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 Array [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE TargetField 操作数“TargetField”是 INT 数
据类型的全局变量。

将读取“ArrayDB”中的第二个元素并写入操作数“TargetField”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1706 编程和操作手册, 11/2022



WriteToArrayDB：写入数组数据块 (S7-1500)

说明

可以使用“写入 ARRAY 数据块”(Write to ARRAY data block) 指令将索引引用的元素写入 
ARRAY DB 块类型的数据块中。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DB Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待写入数据的数据块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P

待写入数据的 DB 中的元

素。标准值可以是常数、

全局变量或索引值。

VALUE Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待写入的值

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

指令
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

80B5 复制操作被中断。

8132 数据块不存在、太短或位于装载存储器中。

8134 该数据块被写保护。

8135 该数据块不是 ARRAY 数据块。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8282 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8350 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8352 代码生成错误

8353 导致该错误的原因有以下两种：

• VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。 
• 这两个变量不在具有“优化访问”的存储区内。有关存储区访问类型的更多

信息，请参见“块访问的基本知识 (页 63)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"TagResult" := WriteToArrayDB(DB := "ArrayDB",
                              INDEX := 2,
                              VALUE := "SourceField");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 Array [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE SourceField 操作数“SourceField”是 INT 数
据类型的全局变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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操作数“SourceField”的值将写入 ARRAY DB 的第二个元素中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ReadFromArrayDBL：从装载内存的数组数据块中读取 (S7-1500)

说明

可以使用“从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取”(Read from ARRAY data block in load 
memory) 指令从装载存储器 ARRAY DB 块类型的数据块中读取索引应用的元素并将其写入目

标范围。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果 ARRAY 数据块使用块属性“仅存储在装载存储器”进行指定，则该数组数据块将仅存

储在装载存储器中。

当 REQ 参数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。参数 BUSY 的信号状态将为“1”。当 BUSY 
参数中检测到信号下降沿时，将终止该指令。在一个程序周期内，DONE 参数的信号状态为

“1”，而且在该周期内，读取的值将输出到 VALUE 参数中。在所有其它程序周期内，参数 
VALUE 的值将保持不变。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = "1"：开始读取 
ARRAY 数据块

DB 1) Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待读取的 ARRAY 数据块。

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P

DB 中被读取的元素。标准

值可以是常数、全局变量

或索引值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

VALUE 1) InOut VARIANT D（全局数据块

的元素）

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指向待读取工作存储器中

的 DB 的指针，并写入该

工作存储器的值。

不必使用“TEMP”部分的本

地常数或变量。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = "1"：仍在读取数

组数据块

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = "1"：该指令执行

成功

ERROR Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 ERROR 中输

出一个错误代码。

1) 该数据块必须创建为带有“优化”块属性。

ERROR 参数

下表列出了 ERROR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8230 数据块编号不正确。

8231 数据块不存在。

8232 该数据块太短，或者不在装载存储器中。

8235 该数据块不是一个 ARRAY 数据块。

8254 该数据块的数据类型不正确。

8382 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8750 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8751 代码生成错误

8752 代码生成错误

8753 VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关“READ_DBL”和“WRIT_DBL”指令触发的错误代码说明，请参见相应的指令说明。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"ReadFromArrayDBL_DB"(REQ := "TagReg",
                      DB := "ArrayDB",
                      INDEX := 2,
                      VALUE := "TargetField",
                      BUSY => "TagBusy",
                      DONE => "TagDone",
                      ERROR => "TagError");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

REQ TagReq BOOL
DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 ARRAY [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE TargetField 操作数“TargetField”是 INT 数
据类型的全局变量。

BUSY TagBusy BOOL
DONE TagDone BOOL

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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当“TagReq”操作数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。将读取“ArrayDB”中的第二个元素

并输出到“VALUE”参数中。在操作数“TagBusy”处检测到下降沿时，将中止该指令的执行同时

参数 VALUE 将不再变化。该指令执行后，操作数“TagDone”的信号状态将为 TRUE。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
READ_DBL： 从装载存储器的数据块中读取数据 (页 3331)
WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块中 (页 3336)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
SCL 的基础知识 (页 9575)

WriteToArrayDBL：写入装载内存的数组数据块中 (S7-1500)

说明

可以使用“写入装载存储器的 ARRAY 数据块”(Write to ARRAY data block in load memory) 指
令将索引引用的元素写入装载存储器 ARRAY DB 块类型的数据块中。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果 ARRAY 数据块使用块属性“仅存储在装载存储器”进行指定，则该数组数据块将仅存

储在装载存储器中。

当 REQ 参数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。参数 BUSY 的信号状态将为“1”。如果在 
BUSY 参数中检测到信号下降沿，则将终止该指令同时将 VALUE 参数中的值写入该数据块中。

在一个程序周期内，参数 DONE 的信号状态为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = "1"：开始写入数组

数据块

DB 1) Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待写入数据的 ARRAY 数据

块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P

待写入数据的 DB 中的元

素。标准值可以是常数、

全局变量或索引值。

VALUE 1) Input VARIANT D（全局数据块

的元素）

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指向待读取工作存储器中

的 DB 的指针，并写入该

工作存储器的值。

不必使用“TEMP”部分的本

地常数或变量。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = "1"：仍在写入到

数组数据块

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = "1"：该指令执行

成功

ERROR Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 ERROR 中输

出一个错误代码。

1) 该数据块必须创建为带有“优化”块属性。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ERROR 参数

下表列出了 ERROR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8230 数据块编号不正确。

8231 数据块不存在。

8232 该数据块太短，或者不在装载存储器中。

8234 该数据块被写保护。

8235 该数据块不是一个 ARRAY 数据块。

8254 该数据块的数据类型不正确。

8382 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8450 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8751 代码生成错误

8752 代码生成错误

8753 VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关“READ_DBL”和“WRIT_DBL”指令触发的错误代码说明，请参见相应的指令说明。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"WriteToArrayDBL_DB"(REQ := "TagReg",
                     DB := "ArrayDB",
                     INDEX := 2,
                     VALUE := "SourceField",
                     BUSY => "TagBusy",
                     DONE => "TagDone",

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SCL
                     ERROR => "TagError");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

REQ TagReq BOOL
DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 ARRAY [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE SourceField 操作数“SourceField”是 INT 数
据类型的全局变量。

BUSY TagBusy BOOL
DONE TagDone BOOL

当“TagReq”操作数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。在操作数“TagBusy”处检测到下降

沿时，将立即终止该指令的执行并将参数 VALUE 中的值写入“ArrayDB”的第二个元素中。该

指令执行后，操作数“TagDone”的信号状态将为 TRUE。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
READ_DBL： 从装载存储器的数据块中读取数据 (页 3331)
WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块中 (页 3336)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
SCL 的基础知识 (页 9575)

读/写访问权 (S7-1200, S7-1500)

PEEK：读取存储地址 (S7-1200, S7-1500)

说明

“读取存储地址”指令用于在不指定数据类型的情况下从存储区读取存储地址。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用以下语法更改指令的数据类型：

PEEK_<data type>();

使用存储区 16#84：DB
如果将数据块用作存储区且在创建程序代码时未知，则可通过 EN/ENO 机制识别可能的访问

错误：

SCL
#Peeker := PEEK(AREA := 16#84,
                DBNUMBER := 1,
                BYTEOFFSET := 2,
                ENO => ENO);
IF NOT ENO THEN;
     #Peeker := 16#ffff;
END_IF;

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

AREA Input BYTE I、Q、M、D 可以选择以下区域：

• 16#81：Input
• 16#82：Output
• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
• 16#1：外设输入（仅 S7-1500）

DBNUMBE
R

Input DINT、
DB_ANY

D 如果 AREA = DB，则为数据块数量，

否则为“0”
BYTEOFFS
ET

Input DINT I、Q、M、D 待读取的地址

仅使用 16 个 低有效位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

_<数据类型> 位字符串

默认值：

BYTE

- 函数值的数据类型：

1. 可以使用“_”明确指定指令的数据

类型。

2. 如果未明确指定数据类型，将由

使用的变量或类型编码的常数来

确定。

3. 如果既未明确指定数据类型，也

未指定定义的变量或类型编码的

常数，则使用默认数据类型。

函数值 位字符串 I、Q、M、D 指令的结果

说明

如果要读取输入、输出或位存储区中的存储地址，则必须将参数 DBNUMBER 的值设置为“0”，
否则指令将无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := PEEK(AREA := "Tag_Area",
                      DBNUMBER := "Tag_DBNumber",
                      BYTEOFFSET := "Tag_Byte");

SCL
"Tag_Result2" := PEEK_WORD(AREA := "Tag_Area",
                           DBNUMBER := "Tag_DBNumber",
                           BYTEOFFSET := "Tag_Byte");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

AREA Tag_Area 16#84
DBNUMBER Tag_DBNumber 5
BYTEOFFSET Tag_Byte 20

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 操作数 值

函数值 Tag_Result1 字节值“20”
函数值 Tag_Result2 字值“20”

该指令从数据块“5”中的“Tag_Byte”操作数内读取地址值“20”，并将结果作为“Tag_Result”操作

数的函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

PEEK_BOOL：读取存储位 (S7-1200, S7-1500)

说明

“读取存储位”指令用于在不指定数据类型的情况下从标准存储区读取存储位。

使用存储区 16#84：DB
如果将数据块用作存储区且在创建程序代码时未知，则可通过 EN/ENO 机制识别可能的访问

错误：

SCL
#Peeker_BOOL := PEEK_BOOL(AREA := 16#84,
                          DBNUMBER := 1,
                          BYTEOFFSET := 2,
                          BITOFFSET := 1,
                          ENO => ENO);
IF NOT ENO THEN;
     #Peeker_BOOL := 0;
END_IF;

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

AREA Input BYTE I、Q、M、D 可以选择以下区域：

• 16#81：输入

• 16#82：输出

• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
• 16#1：外设输入（仅 

S7-1500）
DBNUMBE
R

Input DINT、
DB_ANY

D 如果 AREA = DB，则为数据块数

量，否则为“0”
BYTEOFFS
ET

Input DINT I、Q、M、D 待读取的地址

仅使用 16 个 低有效位。

BITOFFSET Input INT I、Q、M、D 待读取的位

函数值 BOOL I、Q、M、D 指令的结果

说明

如果要读取输入、输出或位存储区中的存储位，则必须将参数 DBNUMBER 的值设置为“0”，
否则指令将无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := PEEK_BOOL(AREA := "Tag_Area",
                          DBNUMBER := "Tag_DBNumber",
                          BYTEOFFSET := "Tag_Byte",
                          BITOFFSET := "Tag_Bit");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

AREA Tag_Area 16#84
DBNUMBER Tag_DBNumber 5

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 操作数 值

BYTEOFFSET Tag_Byte 20
BITOFFSET Tag_Bit 3
函数值 Tag_Result 3

该指令从数据块“5”中字节“20”的“Tag_Bit”操作数内读取存储位值“3”，并将结果作为函数值在

“Tag_Result”操作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

POKE：写入存储地址 (S7-1200, S7-1500)

说明

“写入存储地址”指令用于在不指定数据类型的情况下将存储地址写入标准存储区。

使用存储区 16#84：DB
如果将数据块用作存储区且在创建程序代码时未知，则可通过 EN/ENO 机制识别可能的访问

错误：

SCL
POKE(AREA := 16#84,
     DBNUMBER := 1,
     BYTEOFFSET := 2,
     VALUE := BYTE#7,
     ENO => ENO);

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

AREA Input BYTE I、Q、M、D 可以选择以下区域：

• 16#81：Input
• 16#82：Output
• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
• 16#2：外设输出（仅 S7-1500）

DBNUMBE
R

Input DINT、
DB_ANY

D 如果 AREA = DB，则为数据块数

量，否则为“0”
BYTEOFFS
ET

Input DINT I、Q、M、D 待写入的地址

仅使用 16 个 低有效位。

VALUE Input 位序列 I、Q、M、D 待写入的值

说明

如果要将存储地址写入输入、输出或位存储区，则必须将参数 DBNUMBER 的值设置为“0”，
否则指令将无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
POKE(AREA := "Tag_Area",
     DBNUMBER := "Tag_DBNumber",
     BYTEOFFSET := "Tag_Byte",
     VALUE := "Tag_Value");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

AREA Tag_Area 16#84
DBNUMBER Tag_DBNumber 5
BYTEOFFSET Tag_Byte 20
VALUE Tag_Value 16#11

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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该指令使用值“16#11”覆盖数据块“5”中的存储地址“20”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

POKE_BOOL：写入存储位 (S7-1200, S7-1500)

说明

“写入存储位”指令用于在不指定数据类型的情况下将存储位写入标准存储区。

使用存储区 16#84：DB
如果将数据块用作存储区且在创建程序代码时未知，则可通过 EN/ENO 机制识别可能的访问

错误：

SCL
POKE(AREA := 16#84,
     DBNUMBER := 1,
     BYTEOFFSET := 2,
     BITOFFSET := 4,
     VALUE := TRUE,
     ENO => ENO);

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

AREA Input BYTE I、Q、M、D 可以选择以下区域：

• 16#81：输入

• 16#82：输出

• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
• 16#2：外设输出（仅 S7-1500）

DBNUMBE
R

Input DINT、
DB_ANY

D 如果 AREA = DB，则为数据块数量，

否则为“0”
BYTEOFFS
ET

Input DINT I、Q、M、D 待写入的地址

仅使用 16 个 低有效位。

BITOFFSET Input INT I、Q、M、D 待写入的位

VALUE Input BOOL I、Q、M、D 待写入的值

说明

如果要将存储位写入输入、输出或位存储区，则必须将参数 DBNUMBER 的值设置为“0”，否

则指令将无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
POKE_BOOL(AREA := "Tag_Area",
          DBNUMBER := "Tag_DBNumber",
          BYTEOFFSET := "Tag_Byte",
          BITOFFSET := "Tag_Bit",
          VALUE := "Tag_Value");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

AREA Tag_Area 16#84
DBNUMBER Tag_DBNumber 5

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 操作数 值

BYTEOFFSET Tag_Byte 20
BITOFFSET Tag_Bit 3
VALUE Tag_Value M0.0

该指令使用值“M0.0”覆盖数据块“5”中字节“20”的存储位“3”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

POKE_BLK：写入存储区 (S7-1200, S7-1500)

说明

“写入存储区”指令用于在不指定数据类型的情况下将存储区写入不同的标准存储区中。

使用存储区 16#84：DB
如果将数据块用作存储区且在创建程序代码时未知，则可通过 EN/ENO 机制识别可能的访问

错误：

SCL
POKE_BLK(AREA_SRC := 16#84,
         DBNUMBER_SRC := 1,
         BYTEOFFSET_SRC := 2,
         AREA_DEST := 16#84,
         DBNUMBER_DEST := 11,
         BYTEOFFSET_DEST := 22,
         COUNT := 3,
         ENO => ENO);

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

AREA_SRC Input BYTE I、Q、M、D 可以在源存储区中选择以下区

域：

• 16#81：Input
• 16#82：Output
• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
DBNUMBER_SRC Input DINT, 

DB_ANY 1)
D 如果 AREA = DB，则为源存储

区中的数据块数量，否则为“0”
BYTEOFFSET_SR
C

Input DINT I、Q、M、D 源存储区中待写入的地址

仅使用 16 个 低有效位。

AREA_DEST Input BYTE I、Q、M、D 可以在目的存储区中选择以下

区域：

• 16#81：Input
• 16#82：Output
• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
DBNUMBER_DES
T

Input DINT, 
DB_ANY 1)

D 如果 AREA = DB，则为目的存

储区中的数据块数量，否则为

“0”
BYTEOFFSET_DE
ST

Input DINT I、Q、M、D 目的存储区中待写入的地址

仅使用 16 个 低有效位。

COUNT Input DINT I、Q、M、D 已复制的字节数目

1) DBNUMBER_SRC 和 DBNUMBER_DEST 参数必须属于同一种数据类型。即，两个变量必

须为 DINT 数据类型或 DB_ANY 数据类型。

说明

如果要将存储地址写入输入、输出或位存储区，则必须将参数 DBNUMBER 的值设置为“0”，
否则指令将无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
POKE_BLK(AREA_SRC := "Tag_Source_Area",
         DBNUMBER_SRC := "Tag_Source_DBNumber",
         BYTEOFFSET_SRC := "Tag_Source_Byte");
         AREA_DEST := "Tag_Destination_Area",
         DBNUMBER_DEST := "Tag_Destination_DBNumber",
         BYTEOFFSET_DEST := "Tag_Destination_Byte",
         COUNT := "Tag_Count");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

AREA_SRC Tag_Source_Area 16#84
DBNUMBER_SRC Tag_Source_DBNumber 5
BYTEOFFSET_SRC Tag_Source_Byte 20
AREA_DEST Tag_Destination_Area 16#83
DBNUMBER_DEST Tag_Destination_DBNumber 0
BYTEOFFSET_DEST Tag_Destination_Byte 30
COUNT Tag_Count 100

该指令将数据块“5”中从地址“20”开始的 100 个字节写入位存储器中从地址“30”开始的存储区

内。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

READ_LITTLE：以小端格式读取数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“以小端格式读取数据”指令以小端字节序列从存储区读取数据并将此数据写入单

个变量。使用小端格式时，首先保存具有 低有效位的字节，即保存在 低存储器地址。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 属于 VARIANT 数据类型。但对于参数可以互连的数据

类型，有几点限制。参数 DEST_VARIABLE 的 VARIANT 必须为基本数据类型。SRC_ARRAY 参
数的 VARIANT 指向要读取的存储区，并且必须为 ARRAY of BYTE。
还可以对参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 使用带变量 ARRAY 索引的实际参数。

参数 POS 的操作数确定存储区中读取数据的起始位置。

说明

读取 VARIANT 或 BOOL 数据类型的变量

如果要读取 VARIANT 指向的变量，请使用“序列化”或“取消序列化”指令。

如果要读取 BOOL 数据类型的变量，则使用“片段访问”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 
V4.0 及更高

版本

S7-1500

SRC_ARRAY Input ARRAY of 
BYTE

ARRAY of 
BYTE

I、Q、M、

D、L
待读取的存储区

DEST_VARI
ABLE

Output 位字符串、

整数、浮点

数、TOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

位字符串、

整数、浮点

数、LDT、
TOD、
LTOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

I、Q、M、

D、L
读取值

POS InOut DINT DINT I、Q、M、

D、L
确定读取数据的起始

位置。POS 参数将从 
0 开始计算。

函数值 (RET_VAL) INT INT I、Q、M、

D、L
错误信息

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 SRC_ARRAY 参数的数据类型不是 ARRAY of BYTE。
8382 POS 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8383 POS 参数的值在 ARRAY 的限制范围内，但存储区的大小超出了 ARRAY 的上限。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
#TagResult := READ_LITTLE(SRC_ARRAY := #SourceField,
                          DEST_VARIABLE => #DINTVariable,
                          POS := #TagPos);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

SRC_ARRAY #SourceField BYTE 类型的 ARRAY [0..3]
:= 16#1A, 16#2B, 16#3C, 
16#4D

DEST_VARIABLE #DINTVariable 1295788826
16#4D3C2B1A

POS #TagPos 0 => 4

该指令从 #SourceField 存储区读取整数 1_295_788_826，并以小端格式将其写入 
#DINTVariable 操作数。DEST_VARIABLE 参数的数据类型指定读取的字节数。数量 4 将存储

在 #TagPos 操作数中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
Deserialize：取消序列化 (页 1654)
Serialize：序列化 (页 1659)
通过片断访问对变量区域进行寻址 (页 128)
SCL 的基础知识 (页 9575)

WRITE_LITTLE：以小端格式写入数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“以小端格式写入数据”指令以小端字节序列将单个变量的数据写入存储区。使用

小端格式时，首先保存具有 低有效位的字节，即保存在 低存储器地址。

参数 SRC_VARIABLE 和 DEST_ARRAY 属于 VARIANT 数据类型。但对于参数可以互连的数据

类型，有几点限制。参数 SRC_VARIABLE 的 VARIANT 必须指向基本数据类型。参数 
DEST_ARRAY 的 VARIANT 指向写入数据的存储区，并且必须是 ARRAY of BYTE。
还可以对参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 使用带变量 ARRAY 索引的实际参数。

参数 POS 的操作数确定存储区中写入数据的起始位置。

说明

写入 VARIANT 或 BOOL 数据类型的变量

如果要写入 VARIANT 指向的变量，请使用“序列化”或“取消序列化”指令。

如果要写入 BOOL 数据类型的变量，则使用“片段访问”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 
V4.0 及更

高版本

S7-1500

SRC_VARIA
BLE

Input 位字符串、

整数、浮点

数、TOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

位字符串、

整数、浮点

数、LDT、
TOD、
LTOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

I、Q、

M、D、L
写入其数据的变量

DEST_ARRA
Y

InOut ARRAY of 
BYTE

ARRAY of 
BYTE

I、Q、

M、D、L
待写入数据的存储区

POS InOut DINT DINT I、Q、

M、D、L
确定写入数据的起始

位置。POS 参数将从 
0 开始计算。

函数值 (RET_VAL) INT INT I、Q、

M、D、L
错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 SRC_ARRAY 参数的数据类型不是 ARRAY of BYTE。
8382 POS 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8383 POS 参数的值在 ARRAY 的限制范围内，但存储区的大小超出了 ARRAY 的上限。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
#TagResult := WRITE_LITTLE(SRC_VARIABLE := #DINTVariable,
                           DEST_ARRAY := #TargetField,
                           POS := #TagPos);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

SRC_VARIABLE #DINTVariable 1295788826
16#4D3C2B1A

DEST_ARRAY #TargetField BYTE 类型的 ARRAY [0..10]
= 16#1A, 16#2B, 16#3C, 
16#4D

POS #TagPos 0 => 4

该指令 #DINTVariable 操作数整数 1_295_788_826 以小端格式写入 #TargetField 存储区。

SRC_VARIABLE 参数的数据类型指定写入的字节数。数量 4 将存储在 #TagPos 操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
Deserialize：取消序列化 (页 1654)
Serialize：序列化 (页 1659)
通过片断访问对变量区域进行寻址 (页 128)
SCL 的基础知识 (页 9575)

READ_BIG：以大端格式读取数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“以小端格式读取数据”指令以大端字节序列从存储区读取数据并将此数据写入单

个变量。使用大端格式时，首先保存具有 高有效位的字节，即保存在 低存储器地址。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 属于 VARIANT 数据类型。但对于参数可以互连的数据

类型，有几点限制。参数 DEST_VARIABLE 的 VARIANT 必须为基本数据类型。SRC_ARRAY 参
数的 VARIANT 指向要读取的存储区，并且必须为 ARRAY of BYTE。
还可以对参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 使用带变量 ARRAY 索引的实际参数。

参数 POS 的操作数确定存储区中读取数据的起始位置。

说明

读取 VARIANT 或 BOOL 数据类型的变量

如果要读取 VARIANT 指向的变量，请使用“序列化”或“取消序列化”指令。

如果要读取 BOOL 数据类型的变量，则使用“片段访问”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 
V4.0 及更高

版本

S7-1500

SRC_ARRAY Input ARRAY of 
BYTE

ARRAY of 
BYTE

I、Q、

M、D、L
待读取的存储区

DEST_VARI
ABLE

Output 位字符串、

整数、浮点

数、TOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

位字符串、

整数、浮点

数、LDT、
TOD、
LTOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

I、Q、

M、D、L
读取值

POS InOut DINT DINT I、Q、

M、D、L
确定读取数据的起始

位置。POS 参数将从 0 
开始计算。

函数值 (RET_VAL) INT INT I、Q、

M、D、L
错误信息

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 SRC_ARRAY 参数的数据类型不是 ARRAY of BYTE。
8382 POS 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8383 POS 参数的值在 ARRAY 的限制范围内，但存储区的大小超出了 ARRAY 的上限。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
#TagResult := READ_BIG(SRC_ARRAY := #SourceField,
                       DEST_VARIABLE => #DINTVariable,
                       POS := #TagPos);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

SRC_ARRAY #SourceField BYTE 类型的 ARRAY [0..10]
:= 16#1A, 16#2B, 16#3C, 
16#4D

DEST_VARIABLE #DINTVariable 439041101
16#1A2B3C4D

POS #TagPos 0 => 4

该指令从 #SourceField 存储区读取整数 439_041_101，并以大端格式将其写入 
#DINTVariable 操作数。DEST_VARIABLE 参数的数据类型指定读取的字节数。数量 4 将存储

在 #TagPos 操作数中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
Deserialize：取消序列化 (页 1654)
Serialize：序列化 (页 1659)
通过片断访问对变量区域进行寻址 (页 128)
SCL 的基础知识 (页 9575)

WRITE_BIG：以大端格式写入数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“以大端格式写入数据”指令以大端字节序列将单个变量的数据写入存储区。使用

大端格式时，首先保存具有 高有效位的字节，即保存在 低存储器地址。

参数 SRC_VARIABLE 和 DEST_ARRAY 属于 VARIANT 数据类型。但对于参数可以互连的数据

类型，有几点限制。参数 SRC_VARIABLE 的 VARIANT 必须指向基本数据类型。参数 
DEST_ARRAY 的 VARIANT 指向写入数据的存储区，并且必须是 ARRAY of BYTE。
还可以对参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 使用带变量 ARRAY 索引的实际参数。

参数 POS 的操作数确定存储区中写入数据的起始位置。

说明

写入 VARIANT 或 BOOL 数据类型的变量

如果要写入 VARIANT 指向的变量，请使用“序列化”或“取消序列化”指令。

如果要写入 BOOL 数据类型的变量，则使用“片段访问”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 
V4.0 及更高

版本

S7-1500

SRC_VARIA
BLE

Input 位字符串、

整数、浮点

数、TOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

位字符串、

整数、浮点

数、LDT、
TOD、
LTOD、
DATE、
CHAR、
WCHAR

I、Q、

M、D、L
写入其数据的变量

DEST_ARRA
Y

InOut ARRAY of 
BYTE

ARRAY of 
BYTE

I、Q、

M、D、L
待写入数据的存储区

POS InOut DINT DINT I、Q、

M、D、L
确定写入数据的起始

位置。POS 参数将从 
0 开始计算。

函数值 (RET_VAL) INT INT I、Q、

M、D、L
错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 SRC_ARRAY 参数的数据类型不是 ARRAY of BYTE。
8382 POS 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8383 POS 参数的值在 ARRAY 的限制范围内，但存储区的大小超出了 ARRAY 的上限。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
#TagResult := WRITE_BIG(SRC_VARIABLE := #DINTVariable,
                        DEST_ARRAY := #TargetField,
                        POS := #TagPos);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

SRC_VARIABLE #DINTVariable 439041101
16#1A2B3C4D

DEST_ARRAY #TargetField BYTE 类型的 ARRAY [0..10]
= 16#1A, 16#2B, 16#3C, 
16#4D

POS #TagPos 0 => 4

该指令 #DINTVariable 操作数整数 439_041_101 以大端格式写入 #TargetField 存储区。

SRC_VARIABLE 参数的数据类型指定写入的字节数。数量 4 将存储在 #TagPos 操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
Deserialize：取消序列化 (页 1654)
Serialize：序列化 (页 1659)
通过片断访问对变量区域进行寻址 (页 128)
SCL 的基础知识 (页 9575)

VARIANT (S7-1200, S7-1500)

VariantGet：读出 VARIANT 变量值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“读出 VARIANT 变量值”指令读取 SRC 参数的 VARIANT 指向的变量值，并将其写

入 DST 参数的变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SRC 参数具有 VARIANT 数据类型。可以在 DST 参数上指定除 VARIANT 外的任何数据类型。

DST 参数变量的数据类型必须与 VARIANT 指向的数据类型相匹配。

说明

要复制结构和 ARRAY，可以使用“MOVE_BLK_VARIANT 指令：块移动”指令。更多信息，请

参见“另请参见”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
SRC Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、

“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

待读取的变量

DST Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY 元素、

PLC 数据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
VariantGet(SRC := #TagIn_Source,
           DST => "TagOut_Dest");

读取“#TagIn_Source”操作数的 VARIANT 指向的变量值，并写入到“TagOut_Dest”操作数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
MOVE_BLK_VARIANT：移动块 (页 1667)
SCL 的基础知识 (页 9575)

VariantPut：写入 VARIANT 变量值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“写入 VARIANT 变量值”指令将 SRC 参数的变量值写入 VARIANT 所指向的 DST 参
数存储区中。

DST 参数具有 VARIANT 数据类型。可以在 SRC 参数上指定除 VARIANT 外的任何数据类型。

SRC 参数变量的数据类型必须与 VARIANT 指向的数据类型相匹配。

说明

要复制结构和 ARRAY，可以使用“MOVE_BLK_VARIANT 指令：块移动”指令。更多信息，请

参见“另请参见”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
SRC Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY 元素、

PLC 数据类型

I、Q、M、

D、L
I、Q、M、

D、L、P
待读取的变量

DST Input VARIANT L（可在块接口的“Input”、
“InOut”和“Temp”部分进行

声明。）

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
VariantPut(SRC := "TagIn_Source",
           DST := #TagIn_Dest);

将“TagIn_Source”操作数的值写入到“#TagIn_Dest”操作数的 VARIANT 指向的变量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
MOVE_BLK_VARIANT：移动块 (页 1667)
SCL 的基础知识 (页 9575)

CountOfElements：获取 ARRAY 元素个数 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“获取 ARRAY 元素的数量”指令，查询 VARIANT 指针所包含的 ARRAY 元素数量。

如果是一维 ARRAY，则输出 ARRAY 元素的个数。（上限与下限 +1 的差值）。如果是多维 
ARRAY，则输出所有维的数量。

如果要查询 ARRAY DB 中的各个元素，则可使用指令“ReadFromArrayDB”或
“WriteFromArrayDB”。这是因为，在此可对元素数目进行更为精准的错误评估。

说明

实例 
VARIANT 指针可以不指向实例，因此也可不指向多重实例或多重实例的 ARRAY。

说明

数据块中的 ARRAY。
如果要查询数据块中 ARRAY 中元素的个数，则不能在该块中激活块属性“数据块在设备中

写保护”(Data block write-protected in the device)。否则，参数 RET_VAL 将返回结果“0”，而

与 ARRAY 包含的元素数无关。

如果 VARIANT 变量不是 ARRAY，也将返回结果“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果 VARIANT 指向 ARRAY of BOOL，则填充元素包含在计数中。（例如，ARRAY[0..1] of 
BOOL 将返回 8）。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

要查询的变量

函数值 UDINT I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
IF IS_ARRAY(#Tag_VARIANTToArray) THEN
"Tag_Result" := CountOfElements(#Tag_VARIANTToArray);
END_IF;

如果 VARIANT 指向的变量是 ARRAY，将输出 ARRAY 元素的数量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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符号化移动 (S7-1500)

运行期间进行符号化访问 (S7-1500)

应用

借助“运行期间进行符号化访问”功能，外部应用程序在运行期间可以访问 PLC 程序中的变

量。外部应用程序可以是 HMI 应用程序、OPC UA 功能或其它通信功能等。可读取或写入变

量。  
创建程序时，并不编写静态的读写访问。实际上，在运行期间动态执行读写访问。通过手动

或通过程序控制的方式输入要在运行期间访问的符号变量名称。

“运行期间进行符号化访问”功能可处理优化数据以及非优化数据。这意味着相对于只能访

问非优化数据的 ANY 指针而言，此功能更加灵活高效。

例如，此功能可通过外部设备或应用程序来跟踪变量。

限制

下列限制适用于运行期间的符号化访问：

• 符号化访问仅适用于 S7-1500 固件版本 V3.0 及以上版本。

• 访问 PLC 变量（I、Q、M）和数据块中的相应元素。

• 访问基本数据类型以及结构化数据类型中的单个元素。

• 变量必须具有属性“可从 HMI/OPC UA/Web API 访问”或“可从 HMI/OPC UA/Web API 写
入”。

• 不支持以下访问类型：

– 访问结构化数据类型，如 ARRAY 或 STRUCT。
– 访问数据类型 WSTRING、STRING 和 DTL
– 访问 I/O（变量名：P）
– 访问工艺对象的元素

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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工作原理

要在运行期间访问变量，需要执行两步操作：

1. 通过 HMI 等方式输入的符号化变量名必需进行“解析”。即，在 PLC 程序中需创建相应变量
的引用。引用属于类型化指针，可通过该指针在 PLC 程序中寻址变量。要解析符号变量，请
使用异步指令“ResolveSymbols”。

2. 可通过专门的 Move 指令读取或写入变量值。Move 指令属于同步指令。该指令通过之前生成
的引用寻址变量。

步骤 1 示例

以下示例说明了使用指令“ResolveSymbols”解析符号变量名称的工作原理：

• 在参数 "nameList" 中指定一个包含要解析的变量名称的 Array of WSTRING。 
• 在参数 "referenceList" 中指定保存变量引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT)。 
• 这两个数组的限值必须相同。 
随后在参数 "referenceList" 中收到对每个符号变量名称的引用。引用包含在系统数据类型

“"ResolvedSymbol"”的结构中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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另请参见： 
ResolveSymbols：解析多个符号 (页 1744)
系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1748)

步骤 2 示例

以下示例说明了如何使用指令“MoveResolvedSymbolsToBuffer”读取变量值并将其写入缓冲

区中：

• 在参数 "src" 中，指定包含对已解析变量引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT) 。 
• 在 "dst" 参数中指定 Array of BYTE 。该数组用作写入变量值的目标缓冲区。 
执行指令 "MoveResolvedSymbolsToBuffer" 时，会通过引用读取变量值，并将其写入目标缓

冲区。 
另请参见：

MoveResolvedSymbolsToBuffer：从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中 (页 1754)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ResolveSymbols：解析多个符号 (S7-1500)

说明

“解析多个符号”指令用于解析多个符号变量名称。执行该指令后，会收到对变量的引用。引

用属于类型化指针，可用于对变量进行读写访问。

在 "nameList" 参数中指定  Array of WSTRING 。运行期间会通过此数组传送待解析的变量名称。

在参数 "referenceList" 中指定保存引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT)。这两个数组的限

值必须相同。

符号变量名称以 WSTRING 格式传输，且长度不得超过 254 个 UTF-16 字符。输入完全限定

的名称（包括命名空间）。不支持表示本地变量的限定符 #。支持数组中的元素，但必须指

定固定下标才能访问元素。不支持通过可变下标（如 myArray[myIndexTag]）进行访问。

完全限定名称示例：

myNamespace.mySubnamespace.myDataBlock.myStructuredTag.myTagMembe
r

使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数，可以仅解析列表中的部分符号。要解析整个符号列表，

可在 "firstIndex" 参数中指定下限，在 "lastIndex" 参数中指定上限。

该指令以异步方式执行。参数“"execute"”出现信号上升沿时开始执行。该指令在执行过程中 
(Busy = 1)，"nameList" 和 "referenceList" 参数中的值无法更改。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对符号进行解析前，"referenceList" 参数中位于指定数组范围（"firstIndex" 和 "lastIndex"）内

的数组的值将复位。 
该指令执行完成后，"done" 参数值将在一个周期内为 1。参数 "referenceList" 中的数组会填

入对变量的引用。

“execute”参数出现下降沿后，表示“ResolveSymbol”的实例不再处于激活状态。 

说明

组态限值

每次 多可激活 10 条 "ResolveSymbols" 指令。该指令的所有活动实例总共可解析 多 2000 
个符号。

参数

下表列出了“解析多个符号”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

execute Input BOOL I、Q、M、D、L 出现信号上升沿

时，会开始执行

指令。

 
firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待解析的第一个

变量名称的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待解析的 后一

个变量名称的下

标。

done Output BOOL I、Q、M、D、L Done = 1
该指令执行完

成。

busy Output BOOL I、Q、M、D、L Busy = 1
该指令当前正在

执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

error Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1
执行过程中出

错。错误消息将

在 STATUS 参数

中输出。

status Output INT I、Q、M、D、L 块状态 / 错误代

码（参见

“STATUS 参数”）

nameList InOut WSTRING 数组 D 待解析的变量名

称列表。

referenceList InOut ResolvedSymbol
 数组

D 引用列表

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1748)”。

STATUS 参数

下表列出了 "STATUS" 参数中各值的含义：

错误代码 
(W#16#...)

说明

0000 无错误。

7000 当前无作业处理

7001 启动作业异步处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用：指令已激活；BUSY = 1。
80B3 "firstIndex" 参数的值大于 "lastIndex" 参数的值。

80B4 "referenceList" 和 "nameList" 的 ARRAY 限值不同。

80C3 已达到“"ResolveSymbols"”指令可同时激活的 大数量，或已达到可同时

解析的 大可能符号数量 (2000)。
8282 "firstIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8382 “lastIndex”参数的值超出 ARRAY 的限值。

8831 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 不存在。

8833 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 仅在装载存储器中可用，不

能通过指令寻址。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 
(W#16#...)

说明

8836 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 不在已优化的全局数据块

中。

8854 "nameList" 实参的数据类型不是“ARRAY of WSTRING”。
8931 指定为 "referenceList" 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 不存在。

8933 指定为 "referenceList" 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 仅在装载存储器

中可用，不能通过指令寻址。

8934 指定为 referenceList 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 存在写保护。

8936 指定为“referenceList”实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 不在已优化的全

局数据块中。

8954 "referenceList" 实参的数据类型不是“ARRAY of WSTRING”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"ResolveSymbols_DB"(execute := #Input_Execute,
                    firstIndex := 0,
                    lastIndex := 9,
                    done => #Output_Done,
                    busy => #Output_Busy,
                    error => _bool_out_,
                    status => _int_out_,
                    nameList := "MySrcDB".InOut_Symbols,
                    referenceList := "MyTargetDB".InOut_ResolvedSymbols);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

nameList InOut_Symbols Array[0..99] of WSTRING
referenceList InOut_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol
firstIndex - 0
lastIndex - 9
execute Input_Execute BOOL

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 操作数 值/数据类型

busy Output_Busy BOOL
done Output_Done BOOL

如果操作数“TagIn”和“#Input_Execute”的信号状态均为“1”，则会开始执行指令。对参数 
"nameList" 中的变量名称进行解析，并将变量引用写入参数 "referenceList" 中的操作数 
"#InOut_ResolvedSymbols"。该指令执行完成后，"done" 参数值将在一个周期内为 1。

参见

运行期间进行符号化访问 (页 1741)

系统数据类型 ResolvedSymbol (S7-1500)

说明

执行“运行期间进行符号化访问”功能需要使用系统数据类型 "ResolvedSymbol"。该数据类

型会保存对 PLC 程序中变量的引用，并会保存用于生成这些引用的状态信息。该结构可复制，

但仅以只读模式访问各元素。

说明

查询被引用变量的数据类型

可以使用“TypeOf”指令查询“ResolvedSymbol”引用的变量的数据类型。 
另请参见“TypeOf：检查数据类型为 VARIANT 或 ResolvedSymbol 的变量 (页 1627)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1748 编程和操作手册, 11/2022



系统数据类型的结构

"ResolvedSymbol" 系统数据类型具有以下可见元素：

参数名称 数据类型 说明

resolved BOOL 指示符号是否成功解析：

• 已解析 = FALSE，且 STATUS = 0 
=> 尚未执行符号解析。

• 已解析 = FALSE + status <> 0 
=> 符号解析失败

status 参数的值指示变量中无法解析的结构等

级。

负值表示无法解析符号，原因包括超出范围等。

正值表示变量不可访问或不可通过 HMI/OPC 
UA 或 Web API 写入。

• 已解析 = TRUE，且 STATUS = 0 
=> 符号已成功解析。

• 已解析 = TRUE，且 STATUS = 0 
=> 符号已成功解析，但 DB 被“RUN”模式下的

后续下载操作覆盖。

status INT

"resolved" 元素用于指示某个符号是否已成功解析。只有成功解析符号时，STATUS 参数的值

才能为“0”，且 "ResolvedSymbol" 结构中包含正确的信息。 
除了这两个参数之外，系统数据类型还包含用于保存变量数据类型、长度和地址信息的内部

参数，但这些参数不可访问。

如果符号解析错误，则 "status" 参数将返回以下值：

错误代码 
(W#16#...)

说明

8021 WSTRING 表示符号变量名称为空。

8022 WSTRING 表示符号变量名称包含无效字符。

8023 被引用变量的数据类型声明缺失。 
8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8054 被引用变量的数据类型不受支持。

80B4 项目不一致。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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系统数据类型“ResolvedSymbol”中的无效引用

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。"status" 参数中的错误代码指示引用无效。 
以下示例中显示了出错时如何中断 Move 指令的执行以及如何重新解析该符号：

在调用 „MoveResolvedSymbolsToBuffer“ 指令之前，需进行检查，确定符号解析是否成功以

及 „MoveResolvedSymbolsToBuffer“ 是否可以执行。

即使符号解析成功，执行 „MoveResolvedSymbolToBuffer“ 时也可能出错。例如，在 RUN 模
式下因加载导致变量覆盖。此时，返回值 „err“ 为复制失败的进程数。 
如果识别到复制过程识别，则后续的 IF 指令将 "EnableMove" 设置为 FALSE。这样，系统将

不再执行 "MoveResolvedSymbolsToBuffer"。 
之后，FOR 指令将进行检查，确定产生错误代码的相关符号。对于这些符号，会将错误代码

复制到 "status" 参数中。 
同时，参数“„resolved“”设置为 FALSE。现在需要再次使用异步操作指令 „ResolveSymbols“ 解
析符号。

参见

运行期间进行符号化访问 (页 1741)

指令
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MoveToResolvedSymbol：将值写入已解析的符号中 (S7-1500)

说明

使用“将值写入已解析的符号中”指令读取变量值，并将其写入由已解析符号引用的目标变

量中。 
SRC 参数的数据类型为 VARIANT。指向读取的变量。

DST 参数的数据类型为 ResolvedSymbol。指向 PLC 程序中写入的变量。之前必须已使用

“"ResolveSymbols"”指令对变量进行解析。

源变量和目标变量的数据类型必须相同。

说明

查询被引用变量的数据类型

执行“将值写入已解析的符号中”之前，可以使用 "TypeOf" 指令查询“ResolvedSymbol”引用

的变量的数据类型。 
另请参见“TypeOf：检查数据类型为 VARIANT 或 ResolvedSymbol 的变量 (页 1627)”

参数

下表列出了“将值写入已解析的符号中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input Variant I、Q、M、D、L 源变量

DST Input ResolvedSymbol D、L 已解析符号引用

的目标变量。

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1748)”。

指令
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8031 引用指向的数据块不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

80B4 源变量与目标变量的数据类型不匹配。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
MoveToResolvedSymbol(SRC := "MySrcDB".Input_Variant,
                     DST => "MyTargetDB".Output_ResolvedSymbol);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

SRC Input_Variant Variant
DST Output_ResolvedSymbol ResolvedSymbol

读取 "SRC" 参数处的变量值并将其写入由 "DST" 参数引用的变量中。

参见

运行期间进行符号化访问 (页 1741)

MoveFromResolvedSymbol：从已解析的符号中读取值 (S7-1500)

说明

使用“从已解析的符号中读取值”指令读取已解析符号引用的变量值，并将其写入目标变量

中。 
"SRC" 参数的数据类型为 ResolvedSymbol。指向 PLC 程序中读取的变量。之前必须已使用

“"ResolveSymbols"”指令对变量进行解析。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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"DST" 参数的数据类型为 VARIANT. 。该参数指向写入的变量。

源变量和目标变量的数据类型必须相同。

说明

查询被引用变量的数据类型

执行“将值写入已解析的符号中”之前，可以使用 "TypeOf" 指令查询“ResolvedSymbol”引用

的变量的数据类型。 
另请参见“TypeOf：检查数据类型为 VARIANT 或 ResolvedSymbol 的变量 (页 1627)”

参数

下表列出了“从已解析的符号中读取值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input ResolvedSymbol D、L 已解析符号引用

的源变量。

DST Output Variant I、Q、M、D、L 目标变量：

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1748)”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8031 引用指向的数据块不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

80B4 源变量与目标变量的数据类型不匹配。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
MoveFromResolvedSymbol(SRC := "MySrcDB".Input_ResolvedSymbol,
                       DST => "MyTargetDB".Output_Variant);

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

SRC Input_ResolvedSymbol ResolvedSymbol
DST Output_Variant Variant

读取 "SRC" 参数引用的变量值并将其写入由 "DST" 参数中的变量。

参见

运行期间进行符号化访问 (页 1741)

MoveResolvedSymbolsToBuffer：从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中 (S7-1500)

说明

“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令用于从多个已解析的符号中读取数值并写

入存储区 (Array of BYTE) 中。采用这种方式，可准备符号解析后的相应值，进行后续处理。

如，通过诸如 TSEND 等通信指令进行发送。

"src" 参数是一个 ResolvedSymbol (SDT) 数组，其中包含对之前通过“ResolveSymbols”指令解

析的变量的引用。在“dst”参数中指定一个 BYTE 数组。该数组用作写入变量值的目标缓冲

区。 
使用参数 "firstIndex" 和 "lastIndex" 限制将在此次指令调用过程中复制的值列表。在后续的

调用过程中，可复制其它已解析符号的值。如果不希望对列表进行限制，则 "firstIndex" 参
数中的值必须等于该列表的下限且 "lastIndex" 参数中的值需等于该列表的上限。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1754 编程和操作手册, 11/2022



"mode" 参数的值用于定义 "dst" 参数中的存储器格式。 
可通过偏移量确定目标缓冲区中已解析的符号值的存储位置。通过“dstOffsets”(Array of DINT) 
参数指定偏移量。每个偏移量均为位偏移，用于确定将值写入缓冲区时的起始位。可在一个

字节中存储多个 BOOL 数据类型的值。其它所有数据类型的值的起始位位置必须可被 8 整除。

例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 REAL 的变量，同时 "dstOffsets[i]" 参数中的值为 
88，"mode" 参数值为 2#1，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会将值复

制到字节 11 到 14 中（从 低有效字节开始）。 
例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 BOOL 的变量，同时 "dstOffsets[i]" 参数中的值

为 29，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会将该值复制到字节为 3 并且

偏移量为 5 的目标存储器。 
 为确保 "dstOffsets[i]" 中包含有 "src[i]" 的偏移量，"dstOffsets" 和 "src" 处的数组限值必须相

同。 
这样，可准确定义目标缓冲区的结构。但请注意，该指令不会验证所指定的偏移量是否重叠。

此时，不会发送错误消息，而且目标缓冲区中的内容不确定。

"status" 参数是一个 INT 数组。为确保 "status[i]" 中包含有 "src[i]" 的状态，该参数的限值必

须与 "src" 和 "dstOffsets" 参数的相同。 

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

参数

下表列出了“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待复制的第一个

已解析符号的下

标。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待复制的 后一

个已解析符号的

下标。

src Input Array of 
ResolvedSymbol

D、L 已解析的符号列

表

dstOffsets Input Array of DINT I、Q、M、D、L 包含目标缓冲区

中各元素的位偏

移量

mode Input DWORD I、Q、M、D、L 存储器格式：

• 2#0 = Big-
Endian

• 2#1 = Little-
Endian

dst InOut Array of BYTE D、L 要将已解析符号

复制到的目标缓

冲区

status InOut Array of INT D、L 已解析符号的复

制状态

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1748)”。

Status 参数

下表列出了 Status[i] 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

8020 符号未解析。

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8031 src[i]: 数据块不存在。

8033 src[i]: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8054 src[i]: 被引用变量的数据类型不受支持。

8082 dstOffsets[i]: 偏移量超出参数 dst 的 ARRAY 限值。

8085 dstOffsets[i]: 偏移量的起始位位置不可被 8 整除。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1756 编程和操作手册, 11/2022



RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B3 "firstIndex" 参数的值大于 "lastIndex" 参数的值。

80B4 参数 "src"、"dstOffset" 和 "status" 的 ARRAY 限值不同。

8182 "firstIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8282 "lastIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8331 src: 数据块不存在。

8333 src: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8354 scr: 数据类型无效。

8431 dstOffsets: 数据块不存在。

8433 dstOffsets: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8436 dstOffsets: ARRAY 不在优化的存储区中。

8454 dstOffsets: 数据类型无效。

8631 dst: 数据块不存在。

8633 dst: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8634 dst: 数据块处于写保护状态。

8636 dst: 数据块不在优化的存储区中。

8653 dst: 由 VARIANT 寻址的存储区过小。

8654 dst: 数据类型无效。

8731 status: 数据块不存在。

8733 status: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8734 status: 数据块处于写保护状态。

8754 status: 数据类型无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
MoveResolvedSymbolsToBuffer(firstIndex := 2,

指令
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SCL
                            lastIndex := 7, 
                            src := "MySrcDB".Input_ResolvedSymbols,
                            dstOffsets := #Input_Offset,
                            mode := 2#0
                            dst := "MyTargetDB".InOut_Buffer,
                            status := #InOut_Status); 

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 2
lastIndex - 7
src Input_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol
dstOffsets Input_Offset Array[0..99] of Dint
mode - 2#0
dst InOut_Buffer Array[0..99] of Byte
status InOut_Status Array[0..99] of Int

若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。数组“Input_ResolvedSymbols”中已解析

的符号值将以 Big-Endian 格式写入 "dst" 参数的目标缓冲区 "#InOut_Buffer" 内。 
使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数中的两个常量，可限制需复制其值的变量数。 
“Input_Offset”操作数中包含各个待写入值的偏移量。根据该偏移量，可确定在目标缓冲区中

写入已解析符号值的位置。 

参见

运行期间进行符号化访问 (页 1741)

MoveResolvedSymbolsFromBuffer：从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中 (S7-1500)

说明

“从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中”指令用于从存储区 (Array of BYTE) 中读取数值

并写入多个已解析的符号值中。采用这种方式，可处理从通信指令（如 TRCV）接收到的存

储区。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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"src" 参数是一个 BYTE 数组，用作读取数值的源缓冲区。"dst" 参数是一个 ResolvedSymbol 
(SDT) 数组，其中包含对之前通过“ResolveSymbols”指令解析的变量的引用。通过使用引用，

将为变量写入来自源缓冲区的值。

通过使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数，限制选择已解析符号列表中需写入值的变量。如

果不希望对列表进行限制，则 "firstIndex" 参数中的值必须等于该列表的下限且 "lastIndex" 参
数中的值需等于该列表的上限。

"mode" 参数的值用于定义 "src" 参数中的存储器格式。 
可通过偏移量确定在源缓冲区中读取和复制已解析符号值的起始位置。通过

“srcOffsets”(Array of DINT) 参数指定偏移量。每个偏移量均为位偏移，用于确定从缓冲区读

取值的起始位。可在一个字节中存储多个 BOOL 数据类型的值。其它所有数据类型的值的起

始位位置必须可被 8 整除。 
例如，如果 "dst[i]" 参数引用一个数据类型为 REAL 的变量，同时 "srcOffsets[i]" 参数中的值为 
88，"mode" 参数值为 2#1，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令将从字节 
11 到 14 中读取相关值（从 低有效字节开始）。 
例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 BOOL 的变量，同时 "srcOffsets[i]" 参数中的值

为 29，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会在源缓冲区的字节 3 处读取

数值（偏移量为 5）
为确保 "srcOffsets[i]" 中包含有 "dst[i]" 的偏移量，"srcOffsets" 和 "dst" 处的数组限值必须相

同。 
这样，可精准指定目标缓冲区中待复制的值。但请注意，该指令不会验证所指定的偏移量是

否重叠。此时，不会发送错误消息，而且可能随机读取值。

"status" 参数是一个 INT 数组。为确保 "status[i]" 中包含有 "dst[i]" 的状态，该参数的限值必

须与 "dst" 和 "srcOffsets" 参数的相同。 

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

指令
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参数

下表列出了“从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 目标缓冲区中待

写入的第一个已

解析符号的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 目标缓冲区中待

写入的 后一个

已解析符号的下

标。

mode Input DWORD I、Q、M、D、L 存储器格式

• 2#0 = Big-
Endian

• 2#1 = Little-
Endian

src Input Array of BYTE D、L 读取数值的源缓

冲区

srcOffsets Input Array of DINT D、L 源缓冲区中数值

的偏移量

dst InOut Array of 
ResolvedSymbol

D、L 包含对已解析符

号的引用的目标

缓冲区。

status InOut Array of INT D、L 包含各个待写入

值的复制状态

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 1748)”。

指令
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Status 参数

下表列出了 Status[i] 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

8020 符号未解析。

8021 WSTRING 表示符号变量名称为空。

8022 WSTRING 表示符号变量名称包含无效字符。

8023 被引用变量的数据类型声明缺失。

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8054 该引用指向了数据类型无效的变量。

80B4 项目不一致。

8031 dst[i]: 数据块不存在。

8033 dst[i]: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8034 dst[i]: 数据块处于写保护状态。

8054 dst[i]: 被引用变量的数据类型不受支持。

8082 srcOffset[i]: 偏移量超出 src 参数的 ARRAY 限值。

8085 srcOffset[i]: 偏移量的起始位位置不可被 8 整除。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B3 firstIndex 参数的值大于 lastIndex 参数的值。

80B4 参数 dst、srcOffsets 和 status 的 ARRAY 限值不同。

8182 firstIndex 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8282 lastIndex 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8431 src: 数据块不存在。

8433 src：数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8454 src: 数据类型无效。

8531 srcOffsets: 数据块不存在。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1761



错误代码* 
(W#16#...)

说明

8533 srcOffsets: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8554 srcOffsets: 数据类型无效。 
8631 dst: 数据块不存在。

8633 dst: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8634 dst: 数据块处于写保护状态。

8636 dst: 数据块不在优化的存储区中。

8654 dst: 数据类型无效。 
8731 status: 数据块不存在。

8733 status: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8734 status: 数据块处于写保护状态。

8736 status: 数据块不在优化的存储区中。

8754 status: 数据类型无效。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
MoveResolvedSymbolsFromBuffer(firstIndex := 2,
                              lastIndex := 7, 
                              mode := 2#0,
                              src := "MySrcDB".Input_Buffer,
                              srcOffsets := #Input_Offset,
                              dst := "MyTargetDB".InOut_ResolvedSymbols,
                              status := #InOut_Status); 

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 2
lastIndex - 7
mode - 2#0
src Input_Buffer Array[0..99] of Byte
srcOffsets Input_Offset Array[0..99] of Dint

指令
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参数 操作数 值/数据类型

dst InOut_ResolvedSymbols Array[0..99] of 
ResolvedSymbol

status InOut_Status Array[0..99] of Int

若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。源缓冲区“Input_Buffer”中的变量值以 Big-
Endian 格式读取，并通过 "#InOut_ResolvedSymbols" 中的引用写入到已解析符号中。 
"firstIndex" 和 "lastIndex" 参数中的两个常量用于限制需在目标缓冲区中写入其值的变量数。

根据操作数“Input_Offset”中的偏移量确定在源缓冲区中读取数值的位置。 

参见

运行期间进行符号化访问 (页 1741)

ARRAY[*] (S7-1200, S7-1500)

LOWER_BOUND：读取 ARRAY 的下限 (S7-1200, S7-1500)

说明

在函数块或函数的块接口中，可声明 ARRAY[*] 数据类型的变量。这些局部变量可读取 ARRAY 
限值。此时，需要在 DIM 参数中指定维数。

可以使用（读取 ARRAY 下限）指令，读取 ARRAY 变量的下限。

说明

该指令的可用性

该指令可用于于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.0 及以

上版本的 S7-1500 系列 CPU。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ARR Input ARRAY[*] FB => InOut 部分

FC => Input 和 
InOut 部分

待读取可变下限的 
ARRAY。

DIM Input UDINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待读取可变下限的 ARRAY 
维度。

函数值 DINT I、Q、M、D、
L、P

结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Result" := LOWER_BOUND(ARR := #ARRAY_A,
                        DIM := 2);

该指令将从第二维度读取 ARRAY #ARRAY_A 的可变下限值。如果成功执行该指令，则结果将

写入操作数“Result”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
SCL 的基础知识 (页 9575)

UPPER_BOUND：读取 ARRAY 的上限 (S7-1200, S7-1500)

说明

在函数块或函数的块接口中，可声明 ARRAY[*] 数据类型的变量。这些局部变量可读取 ARRAY 
限值。此时，需要在 DIM 参数中指定维数。

指令
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可以使用“读取 ARRAY 上限”，读取 ARRAY 的变量上限。

说明

该指令的可用性

该指令可用于于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.0 及以

上版本的 S7-1500 系列 CPU。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ARR Input ARRAY[*] FB => InOut 部分

FC => Input 和 
InOut 部分

待读取可变上限的 
ARRAY。

DIM Input UDINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待读取可变上限的 ARRAY 
维度。

函数值 DINT I、Q、M、D、
L、P

结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Result" := UPPER_BOUND(ARR := #ARRAY_A,
                        DIM := 2);

该指令将从第二维度读取 ARRAY #ARRAY_A 的可变上限值。如果成功执行该指令，则结果将

写入操作数“Result”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令
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传统 (S7-1500)

BLKMOV：块移动 (S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区（目标区域）

中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

说明

该指令的变量仅适用于未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组织块 
(OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，则可在具有“优化块访问”

的存储区中使用该变量。

下图说明了移动操作的原理：

源数据和目标数据一致

请注意，执行“块移动”指令时，源数据需保持不变，否则将无法保证目标数据的一致性。

指令
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可中断性

嵌套深度没有限制。

存储区

可以使用“块移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果源和目标区域长度不同，则只能移动较小长度的区域。

如果源区域小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余

字节则保持不变。 
如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果数据类型为 BOOL 的块被移动，则必须对变量进行绝对寻址，且为该区域指定的长度必

须为 8 的倍数，否则不执行该指令。

移动字符串的规则

还可以使用“块移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如果只有源区域为 
STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。有关实际长度和 大长度信息不会

写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域中字符串的当前

长度设置为实际移动的字符数。

如果要移动字符串实际长度和 大长度的信息，则需要以字节为单位将相关区域指定给 
SRCBLK 和 DSTBLK 参数。此外，也可使用“Serialize”/“Deserialize”指令。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

DSTBLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息

1) DSTBLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8092 源区域或目标区域只能位于装载存储中。

8152 SRCBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 DSTBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_RetVal" := BLKMOV(SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10,
                       DSTBLK => P#DB1.DBX0.0 BYTE 10);

该指令将复制从 MB100 开始的 10 个字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则

在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1833)
SCL 的基础知识 (页 9575)

UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区

（目标区域）中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。因此，在执行“不可中断的存储区移动”指令

期间，CPU 中断响应时间将增加。

说明

该指令的变量仅适用于尚未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组

织块 (OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，则可在具有“优化块访问”

的存储区中使用该变量。

存储区

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

指令
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• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

在执行“不可中断的存储区移动”指令期间，源区域和目标区域不可以重叠。如果源区域小

于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余字节则保持不

变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果定义为形参的源区域或目标区域比 SRCBLK 或 DSTBLK 参数中所指定的源区域或目标区

域小，则不传送任何数据。

如果数据类型为 BOOL 的块被移动，则必须对变量进行绝对寻址，且为该区域指定的长度必

须为 8 的倍数，否则不执行该指令。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

移动字符串的规则

还可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如

果只有源区域为 STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。而不会将关于实际

长度和 大长度的信息写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目

标区域中字符串的当前长度设置为实际移动的字符数。如果要移动 STRING 数据类型的区域，

则必须将区域长度指定为“1”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

DSTBLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息

1) DSTBLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

8091 源或目标区域只能位于装载存储器中。

8152 SRCBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 DSTBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_RetVal" := UBLKMOV(SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10,
                        DSTBLK => P#DB1.DBX0.0 BYTE 10);

该指令将复制从 MB100 开始的 10 个字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则

在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1833)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令
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FILL：填充块 (S7-1500)

说明

可以使用“填充块”指令将一个存储区（源区域）的内容填充到另一存储区（目标区域）。

“填充块”指令将源区域的数据移动到目标区域，直到目标区域写满为止。移动操作沿地址

升序方向执行。

可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

说明

您还可以使用 ANY 数据类型来定义源区域和目标区域

如果使用 ANY 数据类型，那么在连接 STRING 数据类型时必须遵守以下几点：

• 在 STRING（目标区域）后使用 ANY 分配 STRING（源区域）时，STRING 的内容将重复地复
制到目标区域，直至填满目标区域。
源区域：'STEP7-SCL-TIA-Portal'
目标区域：'STEP7-SCL-TIA-PortalSTEP7-SCL-TIA-PortalSTEP7-SCL'

• 在 WSTRING（目标区域）后面使用 ANY 指定 WSTRING（源区域）时，包括类型信息在内的
整个 WSTRING 仅复制到目标区域一次。
源区域：WSTRING#'STEP7-SCL-TIA-Portal'
目标区域：WSTRING#'STEP7-SCL-TIA-Portal'

说明

该指令的变量仅适用于尚未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组

织块 (OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，则可在具有“优化块访问”

的存储区中使用该变量。

对于具有“优化的块访问”属性的块，可以使用“FILL_BLK：填充块”指令。

下图说明了移动操作的原理：

指令
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示例：使用存储器字 MW14 到 MW20 中的内容预设置 MW100 到 MW118 中的内容。

源和目标数据的一致性

请注意，执行“填充块”指令时，源数据需保持不变，否则将无法保证目标数据的一致性。

存储区

可使用“填充块”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果要预设的目标区域不是输入参数 BVAL 长度的整数倍，目

标区域仍然可写至 后一个字节。

如果要预置的目标区域小于源区域，此功能仅复制可以写入目标区域的数据量。

如果实际的目标或源区域小于源或目标区域分配的存储区（参数 BVAL 和 BLK），则不传输

任何数据。

指令
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如果 ANY 指针（源或目标）为 BOOL 数据类型，则必须对其进行绝对寻址，且指定的长度

必须能被 8 整除；否则将不会执行该指令。

如果目标区域为 STRING 数据类型，则指令将写入包含管理信息在内的整个字符串。

移动结构的规则

当将结构作为输入参数传送时，必须谨记结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

BVAL Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定存储区域（源区

域），将使用该存储区域

中的内容填充 BLK 参数中

指定的目标区域。

BLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要使用源区域的数据

填充的存储区。

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息

1) BLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

BVAL 参数

请注意：当将结构作为输入参数传送时，结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

指令
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源或目标区域只能位于装载存储器中。

8152 BVAL 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY of 
WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 BLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY of 
WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误

信息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_RetVal" := FILL(BVAL := P#M14.0 WORD 4,
                     BLK => P#M100.0 WORD 10);

该指令复制从 MW14 到 MW20 的源区域，并使用 BVAL 参数中存储区内包含的 4 个字的内

容填充从 MW100 到 MW118 的目标区域。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1833)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1775



转换操作 (S7-1200, S7-1500)

CONVERT：转换值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“转换值”指令设定显式转换。插入该指令时，“转换”(CONVERT) 对话框打开。可以

在此对话框中指定转换的源数据类型和目标数据类型。将读取源值并将其转换为指定的目标

数据类型。

位字符串的转换方式

在指令功能框中，不能选择位字符串 BYTE 和 WORD。但如果输入和输出操作数的长度匹配，

则可以在该指令的参数处指定 DWORD 或 LWORD 数据类型的操作数。然后此操作数将被位

字符串的数据类型根据输入或输出参数的数据类型来解释，并被隐式转换。例如，数据类型 
DWORD 将解释为 DINT/UDINT，而 LWORD 将解释为 LINT/ULINT。启用“IEC 检查”(IEC check) 
时，也可使用这些转换方式。

说明

S7-1500 系列 CPU：数据类型 DWORD 和 LWORD 只能与数据类型 REAL 或 LREAL 互相转换。

在转换过程中，源值的位模式以右对齐的方式原样传递到目标数据类型中。如果在转换过程

中无错误，则使能输出 ENO 的信号状态为 1；如果在处理过程中出错，则使能输出 ENO 的
信号状态为 0。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<源类型> Input 二进制数、整

数、浮点数、时

间、日期和时

间、字符串、

BCD16 和 
BCD32

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要转换的值。

<目标类型> Output 二进制数、整

数、浮点数、时

间、日期和时

间、字符串、

BCD16 和 
BCD32

I、Q、M、D、
L、P 或常量

转换结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_INT" := REAL_TO_INT("Tag_REAL");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 数据类型 值

Tag_REAL REAL 20.56
Tag_INT INT 21

在转换过程中，将“Tag_REAL”操作数的值四舍五入为 接近的整数，并保存在“Tag_INT”操作

数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1777



ROUND：取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

“取整”指令用于将输入 IN 的值取整为 接近的整数。该指令将输入 IN 的值解释为浮点数，

并将其转换为一个整数或浮点数。如果输入值恰好是在一个偶数和一个奇数之间，则选择偶

数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

要取整的输入值。

函数值 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

取整运算的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ROUND("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 1.50000000 -1.50000000
Tag_Result 2 -2

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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CEIL：浮点数向上取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“浮点数向上取整”指令将值取整为 近接的整数。该指令将输入值解释为浮点数，并

将其转换为紧邻的较大整数。函数值可以大于或等于输入值。

使用以下语法更改指令的数据类型：

CEIL_<data type>();

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

_<数据类型> 整数、浮点数

默认：DINT
- 函数值的数据类型：

1. 可以使用“_”明确指定指令

的数据类型。

2. 如果未明确指定数据类型，

将由使用的变量或类型编码

的常数来确定。

3. 如果既未明确指定数据类

型，也未指定定义的变量或

类型编码的常数，则使用默

认数据类型。

函数值 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L

输入值向上取整

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := CEIL("Tag_Value");
"Tag_Result2" := CEIL_REAL("Tag_Value");

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0.5 -0.5
Tag_Result1 1 0
Tag_Result2 1.0 0.0

该指令的结果作为函数值在“Tag_Resultxy”操作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

FLOOR：浮点数向下取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“浮点数向下取整”指令将一个浮点数的值取整为紧邻的较小整数。该指令将输入值解

释为浮点数，并将其转换为紧邻的较小整数。函数值可等于或小于输入值。

使用以下语法更改指令的数据类型：

FLOOR_<data type>();

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

_<数据类型> 整数、浮点数

默认：DINT
- 函数值的数据类型：

1. 可以使用“_”明确指定指令

的数据类型。

2. 如果未明确指定数据类

型，将由使用的变量或类

型编码的常数来确定。

3. 如果既未明确指定数据类

型，也未指定定义的变量

或类型编码的常数，则使

用默认数据类型。

函数值 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L

输入值被取整

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := FLOOR("Tag_Value");
"Tag_Result2" := FLOOR_REAL("Tag_Value");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0.5 -0.5
Tag_Result1 0 -1
Tag_Result2 0.0 -1.0

该指令的结果作为函数值在“Tag_Resultxy”操作数中返回。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

TRUNC：截尾取整 (S7-1200, S7-1500)

说明

“截尾取整”指令用于直接从输入值中截取整数。该指令仅选择输入值的整数部分，并将这

一部分（不含小数位）作为函数值返回。

使用以下语法更改指令的数据类型：

TRUNC_<data type>();

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、L 输入值

_<数据类型> 整数、浮点数

默认：DINT
- 函数值的数据类型：

1. 可以使用“_”明确指定

指令的数据类型。

2. 如果未明确指定数据

类型，将由使用的变

量或类型编码的常数

来确定。

3. 如果既未明确指定数

据类型，也未指定定

义的变量或类型编码

的常数，则使用默认

数据类型。

函数值 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 输入值的整数部分

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := TRUNC("Tag_Value1");
"Tag_Result2" := TRUNC("Tag_Value2"+"Tag_Value3");
"Tag_Result3" := TRUNC_SINT("Tag_Value4");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value1 -1.5
Tag_Result1 -1
Tag_Value2 2.1
Tag_Value3 3.2
Tag_Result2 5
Tag_Result3 2
Tag_Value4 2.4

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SCALE_X：缩放 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“缩放”指令将浮点数映射到指定的取值范围来进行缩放。可使用 MIN 和 MAX 参数指

定取值范围。缩放的结果为整数。

使用以下语法更改指令的数据类型：

SCALE_X_<data type>();
下图举例说明如何缩放值：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [VALUE ∗ (MAX – MIN)] + MIN

说明

有关转换模拟值的更多信息，请参见相应的手册。

满足以下某一条件时，使能输出 ENO 将返回信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 MIN 的值大于或等于输入 MAX 的值。

• 根据 IEEE-754 标准，指定的浮点数值超出了标准值范围。

• 发生溢出。

• 输入 VALUE 的值为 NaN（非数字 = 无效算术运算的结果）。

说明

使能输入 (EN) 和使能输出 (ENO)
在编程语言 SCL 中创建指令（“SCALE_X”）时，系统并不会自动生成参数 EN 和 ENO。

有关 EN/ENO 的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

MIN Input 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L
取值范围的下限

VALUE Input 浮点数 I、Q、M、

D、L
要缩放的值。如果输入一

个常量，则必须对其声明。

MAX Input 整数、浮点数 I、Q、M、

D、L
取值范围的上限

_<数据类型> 整数、浮点数

默认：INT
- 函数值的数据类型：

1. 可以使用“_”明确指定指

令的数据类型。

2. 如果未明确指定数据类

型，将由使用的变量或

类型编码的常数来确

定。

3. 如果既未明确指定数据

类型，也未指定定义的

变量或类型编码的常

数，则使用默认数据类

型。

函数值 整数、浮点数 - 缩放的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

有关符号常数的详细信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := SCALE_X(MIN := "Tag_Value1",
                         VALUE := "Tag_Real",
                         MAX := "Tag_Value2");

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SCL
"Tag_Result2" := SCALE_X_REAL(MIN := "Tag_Value1",
                              VALUE := "Tag_Real",
                              MAX := "Tag_Value2");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Real 0.5
Tag_Value1 10
Tag_Value2 30
Tag_Result1 20
Tag_Result2 20.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
声明全局常量 (页 9363)
SCL 中的 EN/ENO 机制概述 (页 176)
SCL 的基础知识 (页 9575)

NORM_X：标准化 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“标准化”指令，通过将输入 VALUE 中变量的值映射到线性标尺对其进行标准化。

可以使用参数 MIN 和 MAX 定义（应用于该标尺的）值范围的限值。输出 OUT 中的结果经

过计算并存储为浮点数，这取决于要标准化的值在该值范围中的位置。如果要标准化的值等

于输入 MIN 中的值，则该指令将返回结果“0.0”。如果要标准化的值等于输入 MAX 中的值，

则该指令将返回结果“1.0”。
使用以下语法更改指令的数据类型：

NORM_X_<data type>();
下图举例说明如何标准化值：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“标准化”指令通过以下公式进行计算：

OUT = (VALUE – MIN) / (MAX – MIN)

说明

有关转换模拟值的更多信息，请参见相应的手册。

满足以下某一条件时，使能输出 ENO 将返回信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 MIN 的值大于或等于输入 MAX 的值。

• 根据 IEEE-754 标准，指定的浮点数值超出了标准值范围。

• 输入 VALUE 的值为 NaN（无效算术运算的结果）。

说明

使能输入 (EN) 和使能输出 (ENO)
在编程语言 SCL 中创建指令（“NORM_X”）时，系统并不会自动生成参数 EN 和 ENO。

有关 EN/ENO 的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L 或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、
L

使能输出

MIN 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L

取值范围的下限

VALUE 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L

要标准化的值。

MAX 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L

取值范围的上限

_<数据类型> 浮点数

默认：REAL
- 函数值的数据类型：

1. 可以使用“_”明确指定

指令的数据类型。

2. 如果未明确指定数据

类型，将由使用的变

量或类型编码的常数

来确定。

3. 如果既未明确指定数

据类型，也未指定定

义的变量或类型编码

的常数，则使用默认

数据类型。

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L

标准化结果

1) 如果在这三个参数中都使用常数，则仅需声明其中一个。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

有关符号常数的详细信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := NORM_X(MIN := "Tag_Value1",
                       VALUE := "Tag_InputValue",
                       MAX := "Tag_Value2");
"Tag_Result2" := NORM_X_LREAL(MIN := "Tag_Value1",
                             VALUE := "Tag_InputValue",
                             MAX := "Tag_Value2");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InputValue 20
Tag_Value1 10
Tag_Value2 30
Tag_Result1 0.5
Tag_Result2 0.5

参见

有效数据类型概述 (页 253)
声明全局常量 (页 9363)
SCL 中的 EN/ENO 机制概述 (页 176)
SCL 的基础知识 (页 9575)

REF：创建一个对变量的引用 (S7-1500)

说明

使用关键字“REF()”，可指定先前所声明引用将指向的变量。即，通过参数指定待引用的变

量。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

引用声明

使用关键字“REF()”之前，必需在块接口中先声明一个引用。 
另请参见

声明引用 (页 334)

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 位序列，BOOL 
除外、

整数、 
浮点数、

字符串、

PLC 数据类型 
(UDT)、
系统数据类型 
(SDT)、
ARRAY of <已命

名的数据类型>

DB 变量（已优

化）、 
FB 的块接口（已

优化） 

引用将指向的变

量

函数值 函数值的数据类

型取决于所声明

的引用变量。

FC 的块接口：

Input、
Output、Temp
FB 的块接口：

Temp

被引用变量的地

址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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规则

以下规则适用于“引用”：

• 括号中指定的变量数据类型必须与所声明引用的数据类型完全匹配。即，数据类型为

“REF_TO Int”的引用只能指向数据类型为“Int”的变量。而不进行数据类型转换。

• 指定为“REF()”参数的变量必须位于优化存储区内。  
• 该引用不得引用以下数据：

– 临时数据 (TEMP) 
– PLC 变量表中的全局变量 
– 块参数

– 常量

– 写保护的变量

以下规则适用于数组引用： 
• 数组限值、引用维数以及被引用的变量数必须相同。 
• 不支持 Array[*]。
• 必须使用以下语句创建基于 PLC 数据类型的 ARRAY DB 引用：

REF("my_ArrayDB_UDT".THIS)
REF("my_ArrayDB_UDT"."THIS"[i])

示例

在块的接口中，声明临时变量“#myRefInt”、“#myRefType”和“#myRefArray”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在程序代码中，为这些引用分配相应的变量：

SCL
#myRefInt := REF(#a);
#myRefType := REF("myDB".myUDT);
#myRefType := REF("myArrayDB_UDT"."THIS"[1]);
#myRefARRAY := REF("myDB".myArray); 
 

参见

有关引用的基本知识 (页 330)
有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

VARIANT (S7-1200, S7-1500)

VARIANT_TO_DB_ANY：将 VARIANT 转换为 DB_ANY (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“将 VARIANT 转换为 DB_ANY”查询 IN 参数地址指定的操作数的数据块编号。

它可以是背景数据块或 ARRAY 数据块。IN 参数的操作数具有数据类型 VARIANT，这意味着

在创建程序时不需要知道将被查询编号的数据块的数据类型。在运行期间将会读取数据块编

号，并将其写入 RET_VAL 参数指定的操作数。

要求

如果满足条件，则执行该指令。如果不满足条件，则输出“0”作为数据块编号。

输出变量... 转换结果... 转换选项

VARIANT ... 作为 PLC 数据类型或系统

数据类型 (SDT) 的背景数据块

的数据块。

可以将该输出变量转换为数

据块编号。

VARIANT ... 作为 ARRAY 数据块的数据

块。

可以将该输出变量转换为数

据块编号。

指令
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输出变量... 转换结果... 转换选项

VARIANT ... 带有基本数据类型的对象 由于数据块中并不仅仅只包

含一个基本数据类型，因此

无法将该输出变量转换为数

据库编号。

VARIANT ... 数据块中的结构 由于该结构仅仅是数据块中

的一部分，因此无法将该输

出变量转换为数据库编号。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待读取的变量

（“DB_ANY_TO_VARIANT”
指令的函数值）。IN 参数

处可使用全局变量或局部

变量。

ERR Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

函数值 (RET_VAL) DB_ANY I、Q、M、D、L 结果：背景数据块的编号

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR 参数

下表列出了 ERR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

252C IN 参数的 VARIANT 数据类型的值为“0”，并且 CPU 更改为 STOP 模式。

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8130 IN 参数的数据类型为 ANY。
8131 数据块不存在、太短或位于装载存储器中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8132 该数据块太短且不是 ARRAY 数据块。

8150 参数 IN 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。要接收此错误消息，必须激活“在块

内处理错误”块属性。否则 CPU 将更改为 STOP 模式并发送错误代码 16#252C。
8153 IN 参数的 VARIANT 数据类型不指向 ARRAY 数据块的起点，或者 VARIANT 的长

度与数据块的长度不匹配。

8154 该数据块的数据类型不正确。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"OutputDBNumber" := VARIANT_TO_DB_ANY(IN := #tempVARIANT,
                                      ERR := "Tag_Error");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 块接口中的声明 操作数 值

IN Input tempVARIANT -
<函数值> Output OutputDBNumber 11

读取 tempVARIANT 操作数中指定的数据块的编号。由于操作数具有数据类型 VARIANT，所

以在创建程序时不需要知道变量的数据类型。编号将写入具有 DB_ANY 数据类型的

“OutputDBNumber”变量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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DB_ANY_TO_VARIANT：将 DB_ANY 转换为 VARIANT (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“将 DB_ANY 转换为 VARIANT”从符合以下要求的数据块生成 VARIANT 变量。IN 
参数的操作数具有数据类型 DB_ANY，这意味着在创建程序时不需要知道数据块。将在运行

时读取数据块编号。

要求

如果满足条件，则执行该指令。如果不满足条件或数据块不存在，则在 RET_VAL 参数中输

出值 NULL。所有使用 RET_VAL 变量的其它访问都将失败。

以下数据类型的输入变量 ... 转换结果... 转换选项

DB_ANY ...作为 PLC 数据类型或系统数

据类型 (SDT) 的背景数据块的

数据块。

可以转换

DB_ANY ...作为 ARRAY 数据块的数据

块。

可以转换

DB_ANY ...作为函数块或全局数据块中

的背景数据块的数据块。

不可转换

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DB_ANY I、Q、M、D、L 要读取其编号的数据块 IN 
参数处可使用全局变量或

局部变量。

ERR Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

函数值 (RET_VAL) 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

数据块编号

1) RET_VAL 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR 参数

下表列出了 ERR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8130 数据块的编号为“0”
8131 数据块不存在、太短或位于装载存储器中。

8132 该数据块太短且不是 ARRAY 数据块。

8134 该数据块被写保护。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8155 该数据块的数据类型未知。1)

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

1) 输出错误代码 #8155 的原因为：

声明了一个 PLC 数据类型 (UDT1) 并创建了一个数据类型为“UDT1”的数据块 (DB2)。变量表

中含有一个数据类型为 DB_ANY 的变量 (3)。随后，在程序块 (4) 中调用了指令

“DB_ANY_TO_VARIANT”并在 IN 参数中提供变量 (3)。执行时，指令“DB_ANY_TO_VARIANT”
返回错误代码 16#8155。
通过以下步骤消除该错误代码：

1. 创建函数 (FC5) 并在 InOut 接口中声明数据类型为 VARIANT 的变量。

2. 创建另一函数 (FC6) 并在该函数中调用 FC5。
3. 在 FC6 中的 Temp 接口中创建数据类型为“UDT1”的变量 (7)。
4. 为 FC5 的 InOut 接口提供变量 (7)。
5. 编译函数块（FC5 和 FC6）并下载到 CPU 中。在用户程序中无需调用这些块（FC5 和 FC6）。

结果：

由于用户程序现已熟悉该数据类型，因此将不再输出错误代码 16#8155。
但如果在调用了“DB_ANY_TO_VARIANT”指令后调用“VariantGet”或“VariantPut”两条指令之

一，则无需执行上述程序。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
#tempVARIANT := DB_ANY_TO_VARIANT(IN := "InputDB",
                                  ERR := "Tag_Error");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 块接口中的声明 操作数 值

IN Input InputDB 11
<函数值> Temp tempVARIANT -

在“InputDB”操作数中指定的所有数据块的编号将用于生成对数据块进行寻址的 VARIANT 数
据类型的变量。由于 IN 参数的操作数具有 DB_ANY 数据类型，所以在创建程序时不需要知

道将在运行时使用的数据块（既不需要知道数据块的名称，也不需要知道其编号）。.由于

参数 RET_VAL 的操作数具有数据类型 VARIANT，所以在创建程序时不需要知道数据块的数

据类型。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

传统 (S7-1500)

SCALE：缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“缩放”指令将参数 IN 上的整数转换为浮点数，该浮点数在介于上下限值之间的

物理单位内进行缩放。通过参数 LO_LIM 和 HI_LIM 来指定缩放输入值取值范围的下限和上

限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((FLOAT (IN) – K1)/(K2–K1)) ∗ (HI_LIM–LO_LIM)] + LO_LIM

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为： 
• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”

的值为 -27648.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。
• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值

为 0.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。
如果参数 IN 的值大于常数“K2”的值，则将指令的结果设置为上限值 (HI_LIM) 并输出一个错误。

如果参数 IN 的值小于常数“K1”的值，则将指令的结果设置为下限值 (LO_LIM) 并输出一个错

误。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input INT I、Q、M、D、
L、P

待缩放的输入值。

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

函数值 (RET_VAL) WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于 27,648 或小于 0 （单极性）或小于 -27,648（双极性）。

常见错误

信息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_ErrorCode" := SCALE(IN := "Tag_InputValue",
                         HI_LIM := "Tag_HighLimit",
                         LO_LIM := "Tag_LowLimit",
                         BIPOLAR := "Tag_Bipolar",
                         OUT => "Tag_Result");

该错误信息将作为函数值在“Tag_ErrorCode”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_Result 50.03978588
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1833)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

UNSCALE：取消缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“取消缩放”(Unscale) 指令，取消在上限和下限之间以物理单位为增量对参数 IN 中
的浮点数进行缩放，并将其转换为整数。使用参数 LO_LIM 和 HI_LIM 指定取消缩放输入值

取值范围的下限和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“取消缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((IN–LO_LIM)/(HI_LIM–LO_LIM)) ∗ (K2–K1)] + K1
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为： 
• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”

的值为 -27648.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。
• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值

为 0.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。
当参数 IN 的值超出 HI_LIM 和 LO_LIM 定义的限值时，将输出一个错误并将结果设置为 接

近的限值。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P

待取消缩放并转换为整数

的输入值。

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P

上限

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

函数值 (RET_VAL) WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于上限 (HI_LIM) 的值或小于下限 (LO_LIM) 的值。

常见错误

信息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

 
"Tag_ErrorCode" := UNSCALE(IN := "Tag_InputValue",
                           HI_LIM := "Tag_HighLimit",
                           LO_LIM := "Tag_LowLimit",
                           BIPOLAR := "Tag_Bipolar",

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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                           OUT => "Tag_Result");

该错误信息将作为函数值在“Tag_ErrorCode”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_Result 22
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1833)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

程序控制指令 (S7-1200, S7-1500)

IF：条件执行 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“条件执行”指令，可以根据条件控制程序流的分支。该条件是结果为布尔值（TRUE 或 
FALSE）的表达式。可以将逻辑表达式或比较表达式作为条件。

执行该指令时，将对指定的表达式进行运算。如果表达式的值为 TRUE，则表示满足该条件；

如果其值为 FALSE，则表示不满足该条件。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

根据分支的类型，可以对以下形式的指令进行编程：

• IF 分支：

IF <condition> THEN <instructions>
END_IF;

如果满足该条件，则将执行 THEN 后编写的指令。如果不满足该条件，则程序将从 END_IF 后
的下一条指令开始继续执行。

• IF 和 ELSE 分支：

IF <condition> THEN <instructions1>
ELSE <Instructions0>
END_IF;

如果满足该条件，则将执行 THEN 后编写的指令。如果不满足该条件，则将执行 ELSE 后编

写的指令。程序将从 END_IF 后的下一条指令开始继续执行。

• IF、ELSIF 和 ELSE 分支：

IF <condition1> THEN <instructions1>
ELSIF <condition2> THEN <instruction2>
ELSE <Instructions0>
END_IF;

如果满足第一个条件（<条件 1>），则将执行 THEN 后的指令（<指令 1>）。执行这些指令

后，程序将从 END_IF 后继续执行。

如果不满足第一个条件，则将检查第二个条件（<条件 2>）。如果满足第二个条件（<条件 
2>），则将执行 THEN 后的指令（<指令 2>）。执行这些指令后，程序将从 END_IF 后继续

执行。

如果不满足任何条件，则先执行 ELSE 后的指令（<指令 0>），再执行 END_IF 后的程序部分。

在 IF 指令内可以嵌套任意多个 ELSIF 和 THEN 组合。可以选择对 ELSE 分支进行编程。

IF 指令的语法如下所示：

参数 数据类型 存储区 说明

<条件> BOOL I、Q、M、D、L 待求值的表达式

<指令> - - 在满足条件时，要执行的指令。如果不满足

条件，则执行 ELSE 后编写的指令。如果不满

足程序循环内的任何条件，则执行这些指令。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
IF "Tag_1" = 1
THEN "Tag_Value" := 10;
ELSIF "Tag_2" = 1
THEN "Tag_Value" := 20;
ELSIF "Tag_3" = 1
THEN "Tag_Value" := 30;
ELSE "Tag_Value" := 0;
END_IF;

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_1 1 0 0 0
Tag_2 0 1 0 0
Tag_3 0 0 1 0
Tag_Value 10 20 30 0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

CASE：创建多路分支 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“创建多路分支”指令，可以根据表达式的值执行多个指令序列中的一个。

表达式的值必须为整数或位字符串。执行 CASE 指令时，会将表达式（变量）的值与多个常

数的值进行比较。如果表达式（变量）的值等于某个常数的值，则满足条件且将执行紧跟在

该常数后编写的指令。常数可以为不同值：

可按如下方式声明此指令：

CASE <Tag> OF
<Constant1>: <Instructions1>;
<Constant2>: <Instructions2>;

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1804 编程和操作手册, 11/2022



<常量 X>: <指令 X>; // X >= 3
ELSE <Instructions0>;
END_CASE;

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 说明

<Tag> 位字符串、

整数

I、Q、M、D、L 与设定的常数值进行比较的值。

<常数>
局部常量和

全局常量可

进行编程。

位字符串 - 若为位字符串，则常数可以为以下值：

• 二进制数（例如，2#10）
• 八进制数（例如，8#77）
• 十六进制数（例如，16#AD）
• 未定型的常数（例如，1000）
如果为典型字节变量，则字节常数（例如，

BYTE#2）必须进行编程。

如果为典型 WORD 变量，则字节或 WORD 常
数（例如，BYTE#2、WORD# 2）必须进行编

程。

如果为典型 DWord 变量，则字节、WORD 或 
DWord 常数（例如，BYTE#2、WORD#2、
DWORD#2）必须进行编程。

如果为典型 LWord 变量，则字节、WORD、
DWord 或 LWord 常数（例如，BYTE#2、
WORD#2、DWORD#2、LWORD#2）必须进

行编程。

整数 若为整数，则常数可以为以下值：

• 整数（例如，5）
• 整数范围（例如，15 到 20）
• 由整数和范围组成的枚举（例如，10、

11、15 到 20）
<Instructio
n>

- - 当表达式的值等于某个常数值时，将执行的

各种指令。如果不满足条件，则执行 ELSE 后
编写的指令。如果两个值不相等，则执行这

些指令。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

如果表达式的值等于第一个常数（<常数 1>）的值，则将执行紧跟在该常数后编写的指令（<
指令 1>）。程序将从 END_CASE 后继续执行。

指令
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如果表达式的值不等于第一个常量（<常量 1>）的值，则会将该值与下一个设定的常量值进

行比较。以这种方式执行 CASE 指令直至比较的值相等为止。如果表达式的值与所有设定的

常数值均不相等，则将执行 ELSE 后编写的指令（<指令 0>）。ELSE 是一个可选的语法部分，

可以省略。

此外，CASE 指令也可通过使用 CASE 替换一个指令块来进行嵌套。END_CASE 表示 CASE 指
令结束。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
CASE "Tag_Value" OF
     0 :
          "Tag_1" := 1;
     1,3,5 :
          "Tag_2" := 1;
     6...10 :
          "Tag_3" := 1;
     16,17,20...25 :
          "Tag_4" := 1;
     ELSE
          "Tag_5" := 1;
END_CASE;

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0 1、3、5 6、7、8、
9、10

16, 17, 20, 
21, 22, 23, 
24, 25

2

Tag_1 1 - - - -
Tag_2 - 1 - - -
Tag_3 - - 1 - -
Tag_4 - - - 1 -
Tag_5 - - - - 1
1：操作数的信号状态将设置为“1”。
-：操作数的信号状态将保持不变。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

FOR：在计数循环中执行 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“在计数循环中执行”指令，重复执行程序循环，直至运行变量不在指定的取值范围内。

也可以嵌套程序循环。在程序循环内，可以编写包含其它运行变量的其它程序循环。

通过指令“复查循环条件”(CONTINUE)，可以终止当前连续运行的程序循环。通过指令“立

即退出循环”(EXIT) 终止整个循环的执行。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

有关运行次数和运行变量的信息

程序运行时无法更改运行次数。

出于性能原因，应在块接口的“Temp”部分中声明运行变量。在循环中，该运行变量无法更改。

因此，以下示例程序将生成一个语法错误且无法编译：

FOR #i := 1 TO 10 DO
#i := #i + 1;
END_FOR;

FOR 语句的限制

编写不会导致死循环的“安全”FOR 语句时，请遵循以下规则和限制：

FOR <Run_tag> := <Start_value> TO <End_value> BY <Increment> DO <Instructions>;
END_FOR;

如果... ... 则 说明

起始值 < 结束值 结束值 <（PMAX 增量） 运行变量在正方向上运行

起始值 > 结束值 AND 增量 < 
O

结束值 >（NMAX 增量） 运行变量在负方向上运行

指令
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说明

使用数据类型和移动方向

FOR 语句中不允许组合使用带符号整数和不带符号整数。

使用不带符号整数时，无法编程负方向循环。

限制

各种数据类型的限制不同：

数据类型 PMAX NMAX
SINT 类型的运行变量 127 -128
INT 类型的运行变量 32767 -32768
DINT 类型的运行变量 2147483647 -2147483648
LINT 类型的运行变量 9223372036854775807 -9223372036854775808
USINT 类型的运行变量 255  -
UINT 类型的运行变量 65535  -
UDINT 类型的运行变量 4294967295  -
ULINT 类型的运行变量 18446744073709551615  -

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<执行变量

>
SINT、
INT、
DINT、
USINT、
UINT、
UDINT 

SINT、INT、
DINT、
LINT、
USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L
执行循环时会计算其值的操作

数。执行变量的数据类型将确定

其它参数的数据类型。

<起始值> SINT, INT, 
DINT、
USINT、
UINT、
UDINT

SINT、INT、
DINT、
LINT、
USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L
表达式，在执行变量首次执行循

环时，将分配表达式的值。

<结束值> SINT, INT, 
DINT、
USINT、
UINT、
UDINT

SINT、INT、
DINT、
LINT、
USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L
表达式，在运行程序 后一次循

环时会定义表达式的值。在每个

循环后都会检查运行变量的值：

• 未达到结束值：

执行符合 DO 的指令

• 达到结束值：

后执行一次 FOR 循环

• 超出结束值：

完成 FOR 循环

执行该指令期间，不允许更改结

束值。

指令
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参数 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
<Increme
nt>

SINT, INT, 
DINT、
USINT、
UINT、
UDINT

SINT、INT、
DINT、
LINT、
USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L
执行变量在每次循环后都会递增

（正增量）或递减（负增量）其值

的表达式。可以选择指定增量的

大小。如果未指定增量，则在每

次循环后执行变量的值加 1。
执行该指令期间，不允许更改增

量。

<指令> - -   只有运行变量的值在取值范围

内，每次循环都就会执行的指

令。取值范围由起始值和结束值

定义。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
FOR i := 2 TO 8 BY 2
    DO "a_array[i] := "Tag_Value"*"b_array[i]";
END_FOR;

“Tag_Value”操作数乘以“b_array”ARRAY 变量的元素 (2, 4, 6, 8)。并将计算结果读入到

“a_array”ARRAY 变量的元素 (2, 4, 6, 8) 中。

参见

CONTINUE：复查循环条件 (页 1814)
EXIT：立即退出循环 (页 1815)
有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令
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WHILE：满足条件时执行 (S7-1200, S7-1500)

描述

使用“满足条件时执行”指令可以重复执行程序循环，直至不满足执行条件为止。该条件是

结果为布尔值（TRUE 或 FALSE）的表达式。可以将逻辑表达式或比较表达式作为条件。

执行该指令时，将对指定的表达式进行运算。如果表达式的值为 TRUE，则表示满足该条件；

如果其值为 FALSE，则表示不满足该条件。

也可以嵌套程序循环。在程序循环内，可以编写包含其它运行变量的其它程序循环。

通过指令“复查循环条件”(CONTINUE)，可以终止当前连续运行的程序循环。通过指令“立

即退出循环”(EXIT) 终止整个循环的执行。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

可按如下方式声明此指令：

WHILE <Condition> DO <Instructions>;
END_WHILE;

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 描述

<条件> BOOL I、Q、M、D、L 表达式，每次执行循环之前都需要进行求值。

<指令> -   在满足条件时，要执行的指令。如果不满足

条件，则程序将从 END_WHILE 后继续执行。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
WHILE
      "Tag_Value1" <> "Tag_Value2"
      DO "Tag_Result"
      := "Tag_Input";
END_WHILE;

只要“Tag_Value1”和“Tag_Value2”操作数的值不匹配，“Tag_Input”操作数的值就会分配给

“Tag_Result”操作数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

EXIT：立即退出循环 (页 1815)
CONTINUE：复查循环条件 (页 1814)
有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

REPEAT：不满足条件时执行 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“不满足条件时执行”指令可以重复执行程序循环，直至不满足执行条件为止。该条件

是结果为布尔值（TRUE 或 FALSE）的表达式。可以将逻辑表达式或比较表达式作为条件。

执行该指令时，将对指定的表达式进行运算。如果表达式的值为 TRUE，则表示满足该条件；

如果其值为 FALSE，则表示不满足该条件。

即使满足终止条件，此指令也只执行一次。

也可以嵌套程序循环。在程序循环内，可以编写包含其它运行变量的其它程序循环。

通过指令“复查循环条件”(CONTINUE)，可以终止当前连续运行的程序循环。通过指令“立

即退出循环”(EXIT) 终止整个循环的执行。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

可按如下方式声明此指令：

REPEAT <instructions>;
UNTIL <condition> END_REPEAT;

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 说明

<指令> -   在设定条件的值为 FALSE 时执行的指令。即

使满足终止条件，此指令也只执行一次。

<条件> BOOL I、Q、M、D、L 表达式，每次执行循环之后都需要进行求

值。如果表达式的值为 FALSE，则将再次执

行程序循环。如果表达式的值为 TRUE，则程

序循环将从 END_REPEAT 后继续执行。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
REPEAT "Tag_Result"
        := "Tag_Value";
UNTIL "Tag_Error"
END_REPEAT;

只要“Tag_Error”操作数值的信号状态为“0”，就会将“Tag_Value”操作数的值分配给

“Tag_Result”操作数。

参见

CONTINUE：复查循环条件 (页 1814)
EXIT：立即退出循环 (页 1815)
有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

CONTINUE：复查循环条件 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“复查循环条件”指令，可以结束 FOR、WHILE 或 REPEAT 循环的当前程序运行。

执行该指令后，将再次计算继续执行程序循环的条件。该指令将影响其所在的程序循环。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
FOR i 
     := 1 TO 15 BY 2 DO
     IF (i < 5) THEN
     CONTINUE;
END_IF;
      "DB10".Test[i] := 1;
END_FOR;

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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如果满足条件 i < 5，则不执行后续值分配 ("DB10".Test[i] := 1)。运行变量 (i) 以增量“2”递增，

然后检查其当前值是否在设定的取值范围内。如果执行变量在取值范围内，则将再次计算 IF 
的条件。

如果不满足条件 i < 5，则将执行后续值分配 ("DB10".Test[i] := 1) 并开始一个新循环。在这

种情况下，执行变量也会以增量“2”进行递增并接受检查。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

EXIT：立即退出循环 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“立即退出循环”指令，可以随时取消 FOR、WHILE 或 REPEAT 循环的执行，而无需考

虑是否满足条件。在循环结束（END_FOR、END_WHILE 或 END_REPEAT）后继续执行程序。

该指令将影响其所在的程序循环。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
FOR i := 15 TO 1 BY -2 DO 
IF (i < 5)
THEN EXIT; 
END_IF;
"DB10".Test[i] := 1;
END_FOR;

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

如果满足条件 i < 5，则将取消循环执行。程序将从 END_FOR 后继续执行。

如果不满足条件 i < 5，则将执行后续值分配 ("DB10".Test[i] :=1) 并开始一个新循环。将运行

变量 (i) 以 2 进行递减，并进行检查该变量的当前值是否在程序中设定的取值范围之内。如

果执行变量 (i) 在取值范围内，则将再次计算 IF 的条件。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

GOTO：跳转 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“跳转”指令，可以从标注为跳转标签的指定点开始继续执行程序。

跳转标签和“跳转”指令必须在同一个块中。在一个块中，跳转标签的名称只能指定一次。

每个跳转标签可以是多个跳转指令的目标。

不允许从“外部”跳转到程序循环内，但允许从循环内跳转到“外部”。

遵守跳转标签的以下语法规则：

• 字母（a 至 z，A 至 Z）
• 字母和数字组合；请检查排列顺序是否正确，如首先是字母，然后数字字母（a - z，A - Z，

0 - 9）
• 不能使用特殊字符或反向排序字母与数字组合，如首先是数字，然后是字母（0-9，a - z，

A - Z）
可按如下方式声明此指令：

GOTO <跳转标签>;
...
.... <跳转标签>: <指令>

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 说明

<跳转标签> - 跳转标签，将跳转到该标签处

<指令> - 跳转后执行的指令。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
CASE "Tag_Value" OF
1 : GOTO MyLABEL1;
2 : GOTO MyLABEL2;
3 : GOTO MyLABEL3;
ELSE GOTO MyLABEL4;
END_CASE;
MyLABEL1: "Tag_1" := 1;
MyLABEL2: "Tag_2" := 1;
MyLABEL3: "Tag_3" := 1;
MyLABEL4: "Tag_4" := 1;

根据“Tag_Value”操作数的值，程序将从对应的跳转标签标识点开始继续执行。例如，如果

“Tag_Value”操作数的值为 2，则程序将从跳转标签“MyLABEL2”开始继续执行。在这种情况

下，将跳过“MyLABEL1”跳转标签所标识的程序行。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

RETURN：退出块 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“退出块”指令，可以终止当前处理块中的程序执行，并在调用块中继续执行。

如果该指令出现在块结尾处，则可以跳过。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
IF "Tag_Error" <>0 THEN RETURN;
END_IF;

如果“Tag_Error”操作数的信号状态不为 0，则将终止当前处理块中的程序执行。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

(*...*)：插入注释段 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以通过“插入注释段”指令添加一个注释段。括号内“(*...*)”的文本将处理为注释信息。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
(*这是一条注释信息。*)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

(/*...*/)：插入多语言注释 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“插入多语言注释”时，可插入一条可翻译为其它项目语言的注释信息。多语言注

释是一个以“(*”开始，以“*)”结束的单元。即，只能对整个注释进行标记或选择，而不能选

择其中一部分。多语言注释不能相互嵌套，但在注释行和注释段中使用。所不同的是，在多

语言注释中不能使用注释行或简单的注释段。这是因为，系统会将“(/*”与“*/)”之间的所有内

容均解释为常规文本消息。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
（/*该注释可翻译为其它项目语言。*/）

指令
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参见

插入注释 (页 9641)

REGION：构建程序代码 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“构建程序代码”，在 SCL 块中构建程序代码并将其分为几个不同区域。

有关该区域应用的更多信息，请参见“使用区间 (Region) (页 9615)”
可按如下方式声明此指令：

REGION <名称>
<指令>
END_REGION

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 说明

REGION - - 区域起始的关键字

<名称> - - REGION 的文本标识

<指令> - - REGION 前后的程序

代码

END_REGION - - 区域结束的关键字

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
REGION Feeder System
     //构建馈线系统的源代码

   IF "Variable_1" = 0 THEN
      "Variable_2" := 10;
   END_IF;
END_REGION

指令
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Feeder System 区域中包含完整的程序代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

运行时控制 (S7-1200, S7-1500)

ENDIS_PW：限制和启用密码合法性 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“限制和启用密码合法性”指令指定是否可以为 CPU 合法化组态的密码。此时，即

使密码正确，也可阻止正常连接。

当调用该指令且 REQ 参数具有信号状态“0”时，在输出参数处仅显示当前设置状态。如果更

改了输入参数，这些更改将不会传送到输出参数。

如果调用该指令且 REQ 参数的信号状态为“1”，则从输入参数（F_PWD、FULL_PWD、
R_PWD、HMI_PWD）中读取该信号状态。

• 信号状态“0”表示不允许通过密码进行授权。

• 信号状态“1”表示可使用密码授权。

可单独允许或禁止密码的禁用和启用。例如，可以禁止所有密码。这样，可以限制一个小型

用户组的访问选项。无论 REQ 参数的值如何，输出参数（F_PWD_ON、FULL_PWD_ON、

R_PWD_ON、HMI_PWD_ON）将始终显示密码使用的当前状态。

未组态的密码必须在输入中具有 TRUE 信号状态，并在输出中返回 TRUE 信号状态。只能为 
F-CPU 组态故障安全密码，因此在标准 CPU 中必须始终与 TRUE 信号状态互连。如果指令返

回错误，调用将无效，即先前的锁定仍然有效。

在下列条件中，可再次启用已禁用的密码：

• CPU 被重置为出厂设置。

• S7-1500 CPU 的前面板显示一个对话框，在该对话框中可浏览相应的菜单，以便再次启

用密码。

• 调用“限制和启用密码合法性”指令时，所需密码的输入参数具有信号状态“1”。
• 将模式选择器设置为 STOP。当开关设置回 RUN 时，将会重新设置对密码合法性的限制。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 将一个空存储卡（传输模块或程序卡）插入 S7-1200 CPU。
• 将 POWER OFF 切换到 POWER ON 会禁用 S7-1200 CPU 中的保护。必须在程序中再次调用

“限制和启用密码合法性”指令（例如在启动 OB 中）。

说明

如果 HMI 密码未启用，“限制和启用密码合法性”指令将禁止从 HMI 系统访问。

说明

已合法化的连接

对于在执行“限制和启用密码合法性”指令之前已合法化的既有连接，可通过执行此指令加

以终止。这取决于既有的密码保护等级。 
示例：

• 对于仅获“读访问”授权的连接，执行 ENDIS_PW 指令（REQ = 1；R_PWD = 0）后将遭到中断。

• 其它密码保护等级更低的连接也将中断。

• 具备“读/写访问”权限的连接将得到保留。

操作 S7-1500 CPU 时防止意外锁定

在 CPU 的前面板上可进行此设置，CPU 将保存 新的设置。

为防止意外锁定，通过将 S7-1500 CPU 的模式选择器设置为 STOP 模式可禁用保护。将模式

转换器设置为 RUN 将再次自动启用保护，无需再次调用“限制和启用密码合法性”或在前

面板上执行其它操作。

防止 S7-1200 CPU 意外锁定

由于 S7-1200 CPU 没有模式选择器，因此在从 POWER OFF 切换为 POWER ON 时禁用保护。

所以我们建议用户在自己的程序中使用某些程序序列来防止意外锁定。

为此需要使用循环中断 OB 或主 OB (OB 1) 中的定时器编写一个时间控制。在从 POWER OFF 
切换到 POWER ON 后，用户可以选择相对快速地在相应 OB（例如 OB 1 或 OB 35）中调用

“限制和启用密码合法性”指令，并禁用相关的保护。在启动 OB (OB 100) 中调用指令，以

使应用程序的不活动时间窗口尽可能短，从而确保密码合法性无限制。此步骤将尽可能提供

充分的保护，以防止未授权的访问。

如果意外锁定，则可以跳过启动 OB 中的调用（例如，通过查询输入参数）并在锁定重新激

活前设置时间（例如 10 秒到 1 分钟）来建立到 CPU 的连接。

如果在程序代码中未设置定时器并且被锁定，则向 CPU 中插入一个空的传输卡或程序卡。空

的传输卡或程序卡将删除 CPU 的内部装载存储器。随后必须将用户程序从 STEP 7 重新下载

到 CPU 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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操作 S7-1200 CPU 时忘记密码的步骤

如果在操作有密码保护的 S7-1200 CPU 时忘记密码，则可使用一个空的传输卡或程序卡删

除密码保护的程序。空的传输卡或程序卡将删除 CPU 的内部装载存储器。然后在 CPU 中从 
STEP 7 Basic 加载一个新的用户程序。

警告

插入空的传输卡

在运行过程在 CPU 中插入一个传输卡时，CPU 将转入 STOP 模式。如果操作状态不稳定，则

控制器操作可能失败，从而导致控制器所控制的设备运行失控。这样可能会引起自动化系

统异常操作，进而导致严重的人员伤亡和/或财产损失。

取出传输卡后，传输卡的内容仍在内部装载存储器中。请确保此时该卡不包含任何程序。

警告

插入空的程序卡

当运行过程中在 CPU 中插入程序卡时，CPU 将转入 STOP 模式。如果操作状态不稳定，则

控制器操作可能失败，从而导致控制器所控制的设备运行失控。这样可能会引起自动化系

统异常操作，进而导致严重的人员伤亡和/或财产损失。

请确保程序卡为空。内部装载存储器将复制到空的程序卡。取出先前的空程序卡后，内部

装载存储器将为空。

在 CPU 转入 RUN 模式之前，必须移除传输卡或程序卡。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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密码使用对操作模式的影响

下表列出通过“限制和启用密码合法性”指令使用密码对操作模式的影响以及相应的用户操

作。

动作 通过该指令进行密码保护

操作模式变化后的基本状态

• 操作模式切换为 STOP
• 手动复位内存（PG、交换机、MC 的变更（运

动控制））

• 复位为工厂设置

未激活

（无限制）

执行 POWER ON 后的基本状态 • S7-1200-CPU：
锁定被禁用，必须再次在程序中调用

指令（例如在启动 OB 中）。

• S7-1500 CPU：
启用（如果在 POWER OFF 之前激活了

锁定）。不允许使用密码的选项为保

持型选项。

操作模式从 RUN/STARTUP/HOLD 转换到 STOP
（因终止该指令、发生错误或通信）或 STOP 转换

到 STARTUP/RUN/HOLD

激活

密码仍不可使用。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

当 REQ 参数的信号状态为

“0”时，将查询密码的当前

设置信号状态。

F_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权（包括故障安

全）

• F_PWD = "0"：不允许

使用密码

• F_PWD = "1"：允许使

用密码

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

FULL_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权

• FULL_PWD = "0"：不允

许使用密码

• FULL_PWD = "1"：允许

使用密码

R_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读访问权

• R_PWD = "0"：不允许

使用密码

• R_PWD = "1"：允许使

用密码

HMI_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

HMI 访问权

• HMI_PWD = "0"：不允

许使用密码

• HMI_PWD = "1"：允许

使用密码

F_PWD_ON Output BOOL I、Q、M、D、L 读/写访问权（包括故障安

全）

• F_PWD_ON = "0"：不

允许使用密码

• F_PWD_ON = "1"：允

许使用密码

FULL_PWD_
ON

Output BOOL I、Q、M、D、L 读/写访问权的状态

• FULL_PWD_ON = "0"：
不允许使用密码

• FULL_PWD_ON = "1"：
允许使用密码

R_PWD_ON Output BOOL I、Q、M、D、L 读访问权的状态

• R_PWD_ON = "0"：不

允许使用密码

• R_PWD_ON = "1"：允

许使用密码

HMI_PWD_
ON

Output BOOL I、Q、M、D、L HMI 访问权的状态

• HMI_PWD_ON = "0"：
不允许使用密码

• HMI_PWD_ON = "1"：
允许使用密码

函数值 (RET_VAL) WORD I、Q、M、D、L 错误信息

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8090 不支持“限制和启用密码合法性”指令。

80D0 未组态故障安全密码。使用标准 CPU 时，信号状态必须为 TRUE。
80D1 未组态读/写访问

80D2 未组态读访问

80D3 未组态 HMI 访问

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ENDIS_PW(REQ := 0,
                         F_PWD := 0,
                         FULL_PWD := 0,
                         R_PWD := 1,
                         HMI_PWD := 0,
                         F_PWD_ON => "Status_F_PWD",
                         FULL_PWD_ON => "Status_FULL_PWD",
                         R_PWD_ON => "Status_R_PWD",
                         HMI_PWD_ON => "Status_HMI_PWD");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 数据类型 值

REQ BOOL 0
F_PWD BOOL 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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操作数 数据类型 值

FULL_PWD BOOL 0
R_PWD BOOL 1
HMI_PWD BOOL 0
Status_F_PWD BOOL 0
Status_FULL_PWD BOOL 0
Status_R_PWD BOOL 1
Status_HMI_PWD BOOL 0

操作数“REQ”的信号状态为“1”时，执行该指令。操作数 R_PWD 的信号状态为“1”，这表示在

输入分配的密码后允许进行读访问。R_PWD_ON 状态操作数的信号状态也为“1”，因此表示 
R_PWD 操作数将激活。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

PC 系统 (S7-1200, S7-1500)

SHUT_DOWN：关闭目标系统 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“SHUT_DOWN：关闭目标系统”，将关闭基于 PC 的自动化系统并在基于 PC 的自

动化系统中重新启动 S7 软件控制器 CPU 150xS 或操作系统（Windows 或 Linux）。 
该指令位于“指令”(Instructions) 任务卡的“基本指令 > 程序控制 > 运行系统控制”(Basic 
instructions > Program control > Runtime control) 下方。

以下情况时，建议重启系统：

• 工业 UPS（不间断电源）通过数字量输入报告电源故障。

• 操作系统停止响应或 
– Windows 操作系统显示“蓝屏”

– Linux 操作系统显示“Kernel panic”
• 用户程序中调用了过多的错误 OB。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“关闭目标系统”指令的各种参数：

参数 声明 数

据

类

型

存储区 说明 Windows Linux

MO
DE

Inpu
t

UIN
T

I、Q、M、

D、L 或常数

MODE = 1：关闭 CPU 150xS 和操作系统。该 CPU 
将转入 STOP 模式并保存保持性数据。之后，CPU 
和操作系统将关闭。该系统必须手动重新启动。

✓ -

MODE = 2：重新启动 CPU 150xS。该 CPU 将转入 
STOP 模式并保存保持性数据。之后，CPU 将关闭并

重新启动。

✓ ✓

MODE = 3：重新启动操作系统。CPU 仍处于“RUN”
模式。操作系统将重新启动

（在 TIA Portal V14 及以上版本中，MODE 3 仅用于

向下兼容。建议使用 MODE 4 或 MODE5）。

✓ -

MODE = 4：操作系统正确地关闭并重启。CPU 仍处

于“RUN”模式。

✓ -

MODE = 5：重新启动操作系统。（与 MODE 3 兼
容）

例外情况：仅当操作系统崩溃时才使用 MODE 5。

✓ -

COM
MEN
T
 

Inpu
t
 

STR
ING
 

I、Q、M、

D、L
 

MODE 为 1、3 和 4 时，可指定重新启动的原因。

原因显示在事件查看器中。 
只能使用 STRING 数据类型。

请注意，使用其它数据类型而非 STRING 时，事件

查看器中的显示仍为空。

✓ -

Ret_
Val
 

Retu
rn
 

WO
RD
 

Q、M、D、
L
 

Ret_Val = 0：无故障 ✓ ✓
Ret_Val = 8090：不支持将值传递给 MODE。 ✓ ✓
Ret_Val = 8091：操作系统不响应 Shut_Down 指令

的调用（仅适用于 Mode 3 和 Mode 4）。

✓ -

Ret_Val = 8092：发生该错误时，敬请联系 
SIMATIC 客户支持（仅适用于 Mode 3 和 Mode 4）。

✓ -

指令
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RE_TRIGR：重置周期监视时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

“重置周期监视时间”指令用于重新触发 CPU 的循环时间监控。根据 CPU 组态中所设置的时

间，重新启动循环监视时间。

该指令将在时间范围内完成执行（ 大程序循环的 10 次），而不考虑调用次数。过期后，程

序循环将无法再延长。

调用指令

请遵循以下调用条件：

• S7-1200 系列 CPU：
固件版本低于 V2.2 时，仅能在优先级为 1 的程序循环组织块中调用该指令。即，所有组

织块中的 低优先级。如果在优先级更高的组织块中调用该指令，则指令不会执行且结果

（BR 位，使能输出 ENO）始终为“0”。
固件版本高于 V2.2 时，可在所有组织块中调用该指令而无考虑优先级。

• S7-1500 系列 CPU：
可在所有组织块中调用该指令而无考虑优先级。

参数

“重置周期监视时间”指令不带任何参数且不提供错误信息。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

STP：退出程序 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“退出程序”指令，可将 CPU 设置为 STOP 模式，从而终止程序执行。是否从 RUN 模
式切换到 STOP 模式，则取决于 CPU 的组态。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

GET_ERROR：获取本地错误信息 (S7-1200, S7-1500)

说明

“获取本地错误信息”指令可用于查询程序块内发生的错误。通常可查询编程错误或访问错

误。如果在程序块的执行过程中系统报告了一个错误，则在<操作数>中输出上次执行该指

令后执行该块时发生的第一个错误的详细信息。

错误信息只能保存在“ErrorStruct”系统数据类型的操作数中。“ErrorStruct”系统数据类型将指

定存储错误相关信息的具体结构。可使用其它指令评估该结构并编写相应的响应。如果块中

存在多处错误，则在更正了第一个错误后该指令中仅输出下一个错误的错误信息。

说明

<操作数>
只有在存在错误信息时才能更改 <操作数>。可以通过以下方式在处理错误之后将操作数设

置回“0”：
• 在块接口的“Temp”部分声明操作数。

• 在调用指令之前将操作数重置为“0”。

说明

激活局部错误处理

在程序块的程序代码中插入该指令时，将立即激活局部错误处理功能并在发生错误时忽略默

认的系统响应。

错误处理方式

有关相应的错误处理方式概览，请参见：错误处理机制概览 (页 160)
有关包含多种错误处理方式的局部错误处理方式详细示例，请参见“有关处理程序执行错误

的示例 (页 190)”

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 说明

<操作数> ErrorStruct D、L 有关已发生错误的信息

数据类型“ErrorStruct”
数据类型“ErrorStruct”可插入到全局数据块或块接口中。如果每次为该数据结构指定不同的

名称，则可以多次插入该数据类型。但该数据结构和各结构元素的名称不能更改。如果将错

误信息保存在全局数据块中，则其它程序块也可读取。

下表列出了“ErrorStruct”数据类型的结构：

结构组件 数据类型 说明

ERROR_ID WORD 错误 ID
FLAGS BYTE 显示程序块调用过程中是否出错。

16#01：程序块调用过程中发生错误。

16#00：程序块调用过程中无错误。

REACTION BYTE 默认响应：

0：忽略（写入错误）

1：使用替换值“0”继续执行（读取错

误）

2：跳过指令（系统错误）

CODE_ADDRESS CREF 有关程序块地址和类型的信息

  BLOCK_TYPE BYTE 出错的程序块类型：

1：组织块 (OB)
2：函数 (FC)
3：功能块 (FB)

  CB_NUMBER UINT 代码块的编号

  OFFSET UDINT 对内部存储器的引用

MODE BYTE 有关操作数地址的信息

OPERAND_NUMBER UINT 机器指令的操作数编号

POINTER_NUMBER_LOCATI
ON

UINT (A) 内部指针

指令
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结构组件 数据类型 说明

SLOT_NUMBER_SCOPE UINT (B) 内部存储器中的存储区

DATA_ADDRESS NREF 有关操作数地址的信息

  AREA BYTE (C) 存储区：

L：16#40...16#7F、16#86、
16#87、16#8E、16#8F、
16#C0...16#FF 
I：16#81 
Q：16#82 
M：16#83 
DB：16#40、16#84、16#85、
16#8A、16#8B 
PI：16#01： 
PQ：16#02 
工艺对象：16#04

  DB_NUMBER UINT (D) 数据块编号

  OFFSET UDINT (E) 操作数的相对地址

结构组件“ERROR_ID”
下表列出了结构组件“ERROR_ID”中可能输出的值：

ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

0 0 无错误

2503 9475 指针无效

2520 9504 STRING 无效

2522 9506 读取错误：操作数超出有效范围

2523 9507 写入错误：操作数超出有效范围

2524 9508 读取错误：操作数无效

2525 9509 写入错误：操作数无效

2528 9512 读取错误：数据对齐

2529 9513 写入错误：数据对齐

252C 9516 指针无效

指令
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ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

2530 9520 写入错误：数据块

2533 9523 所用的无效引用

2538 9528 访问错误：DB 不存在

2539 9529 访问错误：使用了错误 DB
253A 9530 全局数据块不存在

253C 9532 故障信息或函数不存在

253D 9533 系统函数不存在

253E 9534 故障信息或函数块不存在

253F 9535 系统块不存在

2550 9552 访问错误：DB 不存在

2551 9553 访问错误：使用了错误 DB
2575 9589 程序嵌套深度出错

2576 9590 本地数据分配出错

2577 9591 未选择块属性“通过寄存器传递参数”。

25A0 9632 TP 中发生内部错误

25A1 9633 变量为写保护

25A2 9634 变量的数值无效

2942 10562 读取错误：Input
2943 10563 写入错误：Output
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
LABEL: #TagOut := #Field[#index] * REAL#40.5;
 
GET_ERROR(#Error);
 
IF #Error.REACTION = 1 THEN
   GOTO LABEL;

指令
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SCL
   ;
END_IF;

访问“#Field[#index]”变量时出错。尽管读取/访问发生错误，#TagOut 操作数仍返回信号状态

“1”，并使用值“0.0”执行乘法。如果出现这种错误情况，我们建议您在执行乘法之后设定“获

取本地错误信息”指令以获取错误。“获取本地错误信息”指令提供的错误信息将通过比较

进行评估。如果“#Error.REACTION”结构组件的值为“1”，则表示出现读取/访问错误，程序执

行将再次从跳转标签 LABEL 处开始。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)
SCL 的基础知识 (页 9575)

GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“获取本地错误 ID”指令查询块内发生的错误。该错误通常为访问错误。如果在上

一次执行该指令后块执行过程中系统报告块执行错误，则该指令将输出所发生第一个错误的

错误 ID。
错误 ID 只能保存在 WORD 数据类型的操作数中。如果块中存在多处错误，则在更正了第一

个错误后仅输出该指令中下一个错误的错误 ID。

说明

只有在存在错误信息时才能更改 <操作数>。可以通过以下方式在处理错误之后将操作数设

置回“0”：
• 在块接口的“Temp”部分声明操作数。

• 在调用指令之前将操作数重置为“0”。

如果存在错误信息，则只能设置“获取本地错误 ID”指令的输出。即使不满足其中的某个条件，

剩余的程序执行不受“获取本地错误 ID”指令的影响。

指令
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有关该指令的执行和其它故障排除方式的示例，请参见“另请参见”。

说明

“获取本地错误 ID”指令支持在块内进行本地错误处理。在将“获取本地错误 ID”指令插入块

的程序代码中时，如果发生错误，则将忽略任何预定义的系统响应。

错误处理方式

有关相应的错误处理方式概览，请参见：错误处理机制概览 (页 160)
有关包含多种错误处理方式的局部错误处理方式详细示例，请参见“有关处理程序执行错误

的示例 (页 190)”

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 说明

函数值 WORD D、L 错误 ID

错误 ID
下表列出了可输出的值：

ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

0 0 无错误

2503 9475 指针无效

2520 9504 STRING 无效

2522 9506 读取错误：操作数超出有效范围

2523 9507 写入错误：操作数超出有效范围

2524 9508 读取错误：操作数无效

2525 9509 写入错误：操作数无效

2528 9512 读取错误：数据对齐

2529 9513 写入错误：数据对齐

252C 9516 指针无效

2530 9520 写入错误：数据块

指令
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ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

2533 9523 所用的无效引用

2538 9528 访问错误：DB 不存在

2539 9529 访问错误：使用了错误 DB
253A 9530 全局数据块不存在

253C 9532 故障信息或函数不存在

253D 9533 系统函数不存在

253E 9534 故障信息或函数块不存在

253F 9535 系统块不存在

2550 9552 访问错误：DB 不存在

2551 9553 访问错误：使用了错误 DB
2575 9589 程序嵌套深度出错

2576 9590 本地数据分配出错

2577 9591 未选择块属性“通过寄存器传递参数”。

25A0 9632 TP 中发生内部错误

25A1 9633 变量为写保护

25A2 9634 变量的数值无效

2942 10562 读取错误：Input
2943 10563 写入错误：Output
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
#TagOut := #Field[#index] * REAL#40.5;
 
#TagID := GET_ERR_ID();
 
IF #TagID = 16#2522 THEN
   MOVE_BLK(IN := #TagArrayIn[0],
            COUNT := 1,
            OUT => #TagArrayOut[1]);

指令
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SCL
END_IF;

访问“#Field[#index]”变量时出错。尽管读取/访问发生错误，#TagOut 操作数仍返回信号状态

“1”，并使用值“0.0”执行乘法。如果出现这种错误情况，我们建议您在执行乘法之后设定“获

取本地错误 ID”指令以获取错误。“获取本地错误 ID”指令提供的错误 ID 将通过比较进行评估。

如果 #TagID 操作数返回 ID 16#2522，则表示有读取/访问错误，并且 #TagArrayIn[0] 操作

数的值“100.0”被写入到 #TagArrayOut[1] 操作数。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)
SCL 的基础知识 (页 9575)

INIT_RD：初始化所有保留数据 (S7-1500)

说明

“初始化所有保留数据”指令用于同时复位所有数据块、位存储器以及 SIMATIC 定时器和计

数器中的保持性数据。由于该指令的执行时间超出程序周期的持续时间，因此只能在启动 OB 
中执行。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、L 如果输入“REQ”的信号状态

为“1”，将复位所有保持性

数据。

函数值 (RET_VAL)
 

INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B5 由于该指令不在启动 OB 中进行编程，因此无法执行。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := INIT_RD("Tag_REQ");

若操作数“Tag_REQ”的信号状态为“1”，则执行该指令。将复位所有数据块、位存储器以及 
SIMATIC 定时器和计数器中的全部保持性数据。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 1833)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令
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WAIT：组态延时时间 (S7-1500)

说明

通过“组态延时时间”指令，可将程序的执行过程暂停一段特定的时间。在该指令的参数 WT 
中时间段的单位为微秒。

可以组态的延时为 -32768 到 32767 微秒 (μs)。 短延时时间取决于 CPU 和该指令的执行

时间。

优先级更高的事件可中断该指令的执行且不返回任何错误信息。

说明

负延时时间

如果在参数 WT 中指定了一个负延时时间，则使能输出 ENO 或 RLO 和 BR 位将返回信号状态 
FALSE。负延时时间不会对 CPU 造成影响。以下与使能输出 ENO 相关联的指令不在 LAD 或 
FBD 中执行。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

WT Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

延时时间的单位为微秒 
(μs)

影响既定延时时间的示例

在以下示例中，将显示各种情况下对“WAIT”延时时间的影响。

下图为各种场景的示意图：

指令
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剩余时间 = 从既定延时时间结束（通过“WAIT”）到中断 OB 运行结束之间的时间

额外时间 = 从中断 OB 运行结束到既定延时时间结束（通过“WAIT”）之间的时间

案例 1：
在一个 OB1 中调用“WAIT”指令。“WAIT”指令可由较高优先级的 OB 或较高优先级的进程（如，

System Threads）中断。但“WAIT”指令的延时时间既不会更改，也不会延时。

案例 2 和 3：
OB1 中正在执行的程序将在延时 20 ms 后继续执行。延时时间可通过在 OB1 中调用“WAIT”指
令计算得出（参见在 OB1 中执行 WAIT）。在 20 ms 时间内，中断 OB 可运行自己的程序代码。

CPU 的发送时钟不会改变。

指令
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案例 4：
OB1 中正在执行的程序将在较高优先级执行完成后继续执行。即使 OB1 内 20 ms 延时时间

到期后，仍需等待较高优先级进程执行完成。CPU 的发送时钟将增加。

说明

系统或通信进程 (System Threads) 的执行顺序

系统线程的优先级通常为“15”。虽然存在优先级高于“26”的系统线程，但这些进程将导致 CPU 
载荷降低。系统线程不在图中显示。

使用“RT_INFO”指令测量 OB1 的运行时间：

案例 2：20 ms - 8 ms - System Threads = <12 ms。发送时钟：约 20 ms。
案例 3：20 ms - 11 ms - System Threads - <9 ms。发送时钟：约 20 ms。
案例 4：20 ms - 15 ms - System Threads - <7 ms。发送时钟：约 22 ms。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

RUNTIME：测量程序运行时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

“测量程序运行时间”指令用于测量整个程序、单个块或命令序列的运行时间。

如果要测量整个程序的运行时间，请在 OB1 中调用指令“测量程序运行时间”。第一次调

用时开始测量运行时间，在第二次调用后输出 RET_VAL 将返回程序的运行时间。测量的运

行时间包括程序执行过程中可能运行的所有 CPU 进程，例如，由较高级别事件或通信引起

的中断。指令“测量程序运行时间”读取 CPU 内部计数器中的内容并将该值写入 in/out 参
数中。该指令根据内部计数器的频率计算当前程序运行时间并将其写入输出 RET_VAL 中。

如果要测量单个块或单个命令序列的运行时间，则需要三个单独的程序段。在程序的单个程

序段中，调用指令“测量程序运行时间”。首次调用该指令即可设置运行时间测量的起始点。

然后在下一个程序段中调用所需的程序块或命令序列。在另一个程序段中，第二次调用“测

量程序运行时间”指令并将相同的存储器分配给 in/out 参数，与在第一次调用该指令时所做

的一样。第三个程序段中的“测量程序运行时间”指令将读取内部 CPU 计数器，并根据内

部计数器中的频率计算该程序块或命令序列的当前运行时间，然后再写入输出 RET_VAL 中。

指令
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测量程序运行时间”指令使用内部高频计数器来计算时间。如果计数器溢出，该指令返回值 
<= 0.0。如果 S7-1200 CPU 的固件版本小于 V4.2，则可能发生计数器溢出（每分钟 多一

次）。忽略这些运行时间值。

说明

由于命令序列中的指令序列会在程序的优化编译期间发生变化，因而无法确切地确定命令序

列的运行时间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> InOut LREAL I、Q、M、D、L 指令运行结果仅适用于内

部应用。

函数值

 
LREAL I、Q、M、D、L 返回测得的运行时间（单

位为秒）

示例

以下示例说明了该指令基于程序块的运行时间的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := RUNTIME("Tag_Memory");
 
"Best_before_date_DB" ();
 
"Tag_Result" := RUNTIME("Tag_Memory");

通过第一次调用该指令来设置运行时间测量的起始点，然后将其作为该指令第二次调用的引

用缓存到“TagMemory”操作数中。

然后调用“Best_before_date”程序块 FB1。
处理完程序块 FB1 后，将再次执行该指令。第二次调用该指令将计算出该程序块的运行时间，

然后将结果写入输出“Tag_Result”中。

有关测量程序总循环时间的详细信息示例，请访问西门子工业在线支持网站，条目 ID：
87668055 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/87668055)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1841

https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/87668055


参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

字逻辑运算 (S7-1200, S7-1500)

DECO：解码 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“解码”指令，在输出值中将输入值所指定的位置位。

“解码”指令读取参数 IN 的值，并设置输出值中的某个位，该位位置与读取的值一致。输出

值中的其它位以零填充。如果参数 IN 的值大于 31，则执行以 32 为模的指令。

使用以下语法更改指令的数据类型：

DECO_<data type>();

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input UINT I、Q、M、D、
L、P

输出值中待置位位的位置。

_<数据类型> 位字符串

默认值：

DWORD

- 函数值的数据类型：

1. 可以使用“_”明确指定指令

的数据类型。

2. 如果未明确指定数据类

型，将由使用的变量或类

型编码的常数来确定。

3. 如果既未明确指定数据类

型，也未指定定义的变量

或类型编码的常数，则使

用默认数据类型。

函数值 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

当前输出值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := DECO(IN := "Tag_Value");
"Tag_Result2" := DECO_BYTE(IN := "Tag_Value2");

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

该指令从“Tag_Value”操作数的值中读取数值“3”，并将第三个位设置为“Tag_Result”操作数的

值。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ENCO：编码 (S7-1200, S7-1500)

描述

使用“编码”指令读取输入值中设置的 小值位的位号，并作为结果返回。

“编码”指令选择参数 IN 值的 低有效位，并将该位号写入到参数 OUT 的操作数中。如果

参数 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000，则在输出 OUT 中输出值“0”。
如果在 SCL 块的块属性中选择了“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 选项，并使用“编

码”指令，参数 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000 时，ENO 输出信号状

态 0。
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 描述

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 INT I、Q、M、D、
L、P

待读取输入值中

位的位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ENCO(IN := "Tag_Value");

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

该指令读取操作数“Tag_Value”的 小值置位位，并将该位的位置“3”写入操作数“Tag_Result”
中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SEL：选择 (S7-1200, S7-1500)

说明

“选择”指令将根据一个开关参数（G 参数）选择参数 IN0 或 IN1 中的一个，并将所选参数

中的内容作为结果返回。如果参数 G 的信号状态为“0”，则移动参数 IN0 的值。当参数 G 的
信号状态为“1”时，将移动参数 IN1 的值，并返回为函数值。

指令
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只有当所有参数的变量均为同一种数据类型等级时，才能执行该指令。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
G Input BOOL BOOL I、Q、M、

D、L
开关

IN0 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、
DT

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
TOD、LTOD、
DT、LDT

I、Q、M、

D、L、P
第一个输入值

IN1 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、
DT

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
TOD、LTOD、
DT、LDT

I、Q、M、

D、L、P
第二个输入值

函数值 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、
DT

二进制数、整

数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
TOD、LTOD、
DT、LDT

I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := SEL(G := "Tag_Value",
                    IN0 := "Tag_0",
                    IN1 := "Tag_1");

指令
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该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0 1
Tag_0 W#16#0000 W#16#4C
Tag_1 W#16#FFFF D#16#5E
Tag_Result W#16#0000 D#16#5E

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

MUX：多路复用 (S7-1200, S7-1500)

说明

“多路复用”指令将复制一个所选的输入参数值并将其发出。使用参数 K 可以确定要移动其

值的输入参数的编号。编号从 IN0 开始，每次新增输入后将连续递增。 多可声明 32 个输入。

输入所允许数据类型为数值型数据类型和时间型数据类型。所有分配有参数的变量都必须为

相同的数据类型。

如果满足以下任何条件，则函数值无效：

• 执行该指令期间出错。

• 如果 K 参数的输入不是有效输入且未使用输入 INELSE，则该功能无效。

说明

K 参数具有一个负整数

如果在输入参数中指定了一个数据类型有效的变量，并且 K 参数具有一个负整数，那么变量

值将会更改。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
K Input 整数 整数 I、Q、M、

D、L、P
指定要传送内容的

参数。

• 如果 K = 0，则参

数 IN0
• 如果 K = 1，则参

数 IN1，依此类

推

IN0 Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

STRING、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE、DT

二进制数、整

数、浮点数、

字符串、

TOD、
LTOD、
DATE、定时

器、DT、LDT

I、Q、M、

D、L、P
第一个输入值

IN1 Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

STRING、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE、DT

二进制数、整

数、浮点数、

字符串、

TOD、
LTOD、
DATE、定时

器、DT、LDT

I、Q、M、

D、L、P
第二个输入值

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
INn Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

STRING、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE、DT

二进制数、整

数、浮点数、

字符串、

TOD、
LTOD、
DATE、定时

器、DT、LDT

I、Q、M、

D、L、P
可选的输入值

INELSE Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

STRING、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE、DT

二进制数、整

数、浮点数、

字符串、

TOD、
LTOD、
DATE、定时

器、DT、LDT

I、Q、M、

D、L、P
指定 K <> n 时要复

制的值。

函数值

 
二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

STRING、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE、DT

二进制数、整

数、浮点数、

字符串、

TOD、
LTOD、
DATE、定时

器、DT、LDT

I、Q、M、

D、L、P
指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := MUX(K := "Tag_Number",
                    IN0 := "Tag_1",

指令
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SCL
                    IN1 := "Tag_2",
                    INELSE := "Tag_3");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Number 1 4
Tag_1 DW#16#00000000 DW#16#00000000
Tag_2 DW#16#003E4A7D DW#16#003E4A7D
Tag_3 DW#16#FFFF0000 DW#16#FFFF0000
Tag_Result DW#16#003E4A7D DW#16#FFFF0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

DEMUX：多路分用 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“多路分用”指令，将输入参数 IN 的值传送到所选的输出参数。输入参数的选择与参

数值 K 无关。K 参数指定要将输入参数 IN 的值传送到的输出参数的编号。其它输出参数则

保持不变。编号从 OUT0 开始，对于每个新输出，此编号连续递增。可以 多声明 32 个输

出参数。

如果参数 K 的值大于输出参数数量，则输入 IN 参数的内容将复制到 OUTELSE 输出参数中，

并将使能输出 ENO 的信号状态指定为“0”。
如果满足以下任何条件，则函数值无效：

• 参数 K 的值大于可用输出数。

• 执行该指令期间出错。

指令
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说明

K 参数 < 0 或 K > 可用输出

如果在 K 参数中指定的值超出了可用输出的范围（K < 0 或 K > 可用输出），则在 OUTELSE 
输出参数中输出 IN 输入参数值。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
K Input 整数 整数 I、Q、M、

D、L、P
指定要将输入值 
(IN) 复制到的输

出。

• 如果 K = 0，则

复制参数 OUT0
• 如果 K = 1，则

复制参数 
OUT1，依此类

推

IN Input 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

STRING、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE、DT

二进制数、

整数、浮点

数、字符

串、定时

器、TOD、
LTOD、
DATE、DT、
LDT

I、Q、M、

D、L、P
输入值

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
OUT0 Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

STRING、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE、DT

二进制数、

整数、浮点

数、字符

串、定时

器、TOD、
LTOD、
DATE、DT、
LDT

I、Q、M、

D、L、P
第一个输出

OUT1 Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

STRING、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE、DT

二进制数、

整数、浮点

数、字符

串、定时

器、TOD、
LTOD、
DATE、DT、
LDT

I、Q、M、

D、L、P
第二个输出

OUTn Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

STRING、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE、DT

二进制数、

整数、浮点

数、字符

串、定时

器、TOD、
LTOD、
DATE、DT、
LDT

I、Q、M、

D、L、P
可选输出

OUTELSE Output 二进制数、

整数、浮点

数、定时

器、

STRING、
CHAR、
WCHAR、
TOD、
DATE、DT

二进制数、

整数、浮点

数、字符

串、定时

器、TOD、
LTOD、
DATE、DT、
LDT

I、Q、M、

D、L、P
当 K > n 时，输入 
IN 的值要复制到的

输出。
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有关可用数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数的数据类型

确保输入参数“IN”和所有输出参数（“OUT0”、“OUT1”等，以及“OUTELSE”）具有相同的数据

类型。否则，数据类型将隐式转换，并且参数值可能也将更改。这同样适用于当前未在“K”参
数中指定的输出参数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
DEMUX(K := "Tag_Number",
      IN := "Tag_Value",
      OUT0 := "Tag_1",
      OUT1 := "Tag_2",
      OUTELSE := "Tag_3");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

执行程序段之前，“多路分用”指令的输入值

参数 操作数 值

K Tag_Number 2 4
IN Tag_Value DW#16#FFFFFFFF DW#16#003E4A7D

执行程序段之后，“多路分用”指令的输出值

参数 操作数 值

OUT0 Tag_1 不变 不变

OUT1 Tag_2 DW#16#FFFFFFFF 不变

OUTELSE Tag_3 不变 DW#16#003E4A7D

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)
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移位和循环 (S7-1200, S7-1500)

SHR：右移 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“右移”指令，可以将参数 IN 的内容逐位向右移动，并将结果作为函数值返回。参数 N 
用于指定应将特定值移位的位数。

如果参数 N 的值为“0”，则将参数 IN 的值作为结果。

如果参数 N 的值大于可用位数，则参数 IN 的值将向右移动该位数个位置。

无符号值移位时，用零填充操作数左侧区域中空出的位。如果指定值有符号，则用符号位的

信号状态填充空出的位。

下图说明了如何将整型操作数的内容向右移动 4 位：
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 位字符串、

整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L
要移位的值

N Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L
对值 (IN) 进行

移位的位数

函数值 位字符串、

整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L
指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := SHR(IN := "Tag_Value",
                    N := "Tag_Number");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 3
函数值 Tag_Result 0000 0111 1111 0101

将“Tag_Value”操作数的内容向右移动 3 位。该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数

中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)
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SHL：左移 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“左移”指令，可以将参数 IN 的内容逐位向左移动，并将结果作为函数值返回。参数 N 
用于指定应将特定值移位的位数。

如果参数 N 的值为“0”，则将参数 IN 的值作为结果。

如果参数 N 的值大于位数，则参数 IN 的值将向左移动该位数个位置。

结果值中因移位而空出的位将用 0 填充。 
下图显示了如何将 WORD 数据类型操作数的内容向左移动 6 位：
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 位字符串、

整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L
要移位的值

N Input USINT、
UINT, 
UDINT

USINT、
UINT, 
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L
对值 (IN) 进行

移位的位数

函数值 位字符串、

整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L
指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := SHL(IN := "Tag_Value",
                    N := "Tag_Number");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 4
函数值 Tag_Result 1111 1010 1111 0000

将“Tag_Value”操作数的值将向左移动 4 位。该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数

中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1856 编程和操作手册, 11/2022



ROR：循环右移 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“循环右移”指令，将参数 IN 的内容逐位向右循环移位，并将结果赋值给指定的操作

数。参数 N 用于指定应将特定值循环移位的位数。用移出的位填充因循环移位而空出的位。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值作为结果。

如果参数 N 的值大于可用位数，则输入 IN 中的操作数值将循环移动指定位数个位。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向右循环移动 3 位：
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 位字符串、

整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L
要循环移位的

值

N Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L
要将值进行 
(IN) 循环移位

的位数

函数值 位字符串、

整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L
指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ROR(IN := "Tag_Value",
                    N := "Tag_Number");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 0000 1111 1001 0101
N Tag_Number 5
函数值 Tag_Result 1010 1000 0111 1100

将“Tag_Value”操作数的内容将向右循环移动 5 位。该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”
操作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)
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ROL：循环左移 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“循环左移”指令，可以将参数 IN 的内容逐循环左移，并将结果作为函数值返回。参数 
N 用于指定应将特定值循环移位的位数。用移出的位填充因循环移位而空出的位。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值作为结果。

如果参数 N 的值大于可用位数，则输入 IN 中的操作数值将循环移动指定位数个位。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向左循环移动 3 位：
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 位字符串、

整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L
要循环移位的

值

N Input USINT、
UINT、
UDINT

USINT、
UINT、
UDINT、
ULINT

I、Q、M、

D、L
要将值进行 
(IN) 循环移位

的位数

函数值 位字符串、

整数

位字符串、

整数

I、Q、M、

D、L
指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

 SCL
"Tag_Result" := ROL(IN := "Tag_Value",
                    N := "Tag_Number");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1010 1000 1111 0110
N Tag_Number 5
函数值 Tag_Result 0001 1110 1101 0101

“Tag_Value”操作数的内容将向左循环移动 5 位。该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操
作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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传统 (S7-1500)

DRUM：执行顺控程序 (S7-1500)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，将相应步的 OUT_VAL 参数的已设定值分配给已设定的输

出位（OUT1 到 OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。因此，当指令仍处于某特定步时，该步

必须满足参数 S_MASK 中设定的使能掩码条件。如果该步的事件为真且为当前步设定的时间

已用完，或者参数 JOG 的值从“0”变为“1”，则该指令进入下一步。如果参数 RESET 的信号状

态变为“1”，将复位该指令。当前步因此等同于预设步 (DSP)。
每步所耗用的时间由预设时基 (DTBP) 与每步预设计数值 (S_PRESET) 的乘积确定。启动新步

时，会将此计算值加载到参数 DCC 中，该参数包含当前步的剩余时间。例如，参数 DTBP 的
值为 2，且第一个步的预设值为“100”(100 ms)，则参数 DCC 的值为“200”(200 ms)。
可使用定时器值和/或事件对步进行编程。具有一个事件位且定时器值为“0”的步，在该事件

位的信号状态为“1”时立即进入下一步。仅用定时器值编程的步将立即开始计时。具有事件

位且时间值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。信号状态为“1”时，初始

化事件位。

当顺控程序位于 后一个编程步 (LST_STEP) 且该步的时间用完时，会将参数 Q 的信号状态

置位为“1”；否则复位为“0”。置位参数 Q 时，该指令将停留在该步，直至参数复位。

在可组态掩码 (S_MASK) 中，可以选择输出字 (OUT_WORD) 中的各个位并通过输出值 
(OUT_VAL) 置位或复位输出位（OUT1 到 OUT16）。当可组态掩码的某个位的信号状态为“1”
时，OUT_VAL 的值将置位/复位相应位。如果可组态掩码的某个位的信号状态为“0”，相应位

则保持不变。在信号状态为“1”时，将初始化所有 16 个步中可组态掩码的所有位。

参数 OUT1 的输出位对应输出字 (OUT_WORD) 的 低有效位。参数 OUT16 的输出位对应输

出字 (OUT_WORD) 的 高有效位。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示复位状

态。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 当信号状态从“0”变为“1”
时，该指令将进入下一步。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”允许顺控程序

按照事件和时间条件提前

执行。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 大步数（例如：

LST_STEP = 16#08；可能

的 大步数为 8 步。）

EVENT(i),
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位 (i)；
初始信号状态为“1”。

OUT(j),
1 ≤ j ≤ 16

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序写入输出值的目

标字地址。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 参数 JOG 的历史位

EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设步

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的当前步

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的当前计数值

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设时基

PrevTime Static TIME I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

S_PRESET Static ARRAY[1..16] of 
WORD

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16] 的预置计

数值，其中 1 个时钟脉冲 
= 1 ms。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT_VAL Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的输出值。

S_MASK Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的可组态掩码。初始信号

状态为“1”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*

说明

W#16#00
00

无错误

W#16#00
0B

参数 LST_STEP 的值小于 1 或大于 16。

W#16#00
0C

参数 DSC 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

W#16#00
0D

参数 DSP 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT1 的值，设置

输出位（OUT16 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

SCL
"DRUM_DB"(RESET := "Tag_Reset"
          JOG := "Tag_Input_Jog"

指令
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SCL
          DRUM_EN := "Tag_Input_DrumEN"
          LST_STEP := "Tag_Number_LastStep"
          EVENT1 := "MyTag_Event_1"
          EVENT2 := "MyTag_Event_2"
          EVENT3 := "MyTag_Event_3"
          EVENT4 := "MyTag_Event_4"
          EVENT5 := "MyTag_Event_5"
          EVENT6 := "MyTag_Event_6"
          EVENT7 := "MyTag_Event_7"
          EVENT8 := "MyTag_Event_8"
          EVENT9 := "MyTag_Event_9"
          EVENT10 := "MyTag_Event_10"
          EVENT11 := "MyTag_Event_11"
          EVENT12 := "MyTag_Event_12"
          EVENT13 := "MyTag_Event_13"
          EVENT14 := "MyTag_Event_14"
          EVENT15 := "MyTag_Event_15"
          EVENT16 := "MyTag_Event_16"
          OUT1 => "MyTag_Output_1"
          OUT2 => "MyTag_Output_2"
          OUT3 => "MyTag_Output_3"
          OUT4 => "MyTag_Output_4"
          OUT5 => "MyTag_Output_5"
          OUT6 => "MyTag_Output_6"
          OUT7 => "MyTag_Output_7"
          OUT8 => "MyTag_Output_8"
          OUT9 => "MyTag_Output_9"
          OUT10 => "MyTag_Output_10"
          OUT11 => "MyTag_Output_11"
          OUT12 => "MyTag_Output_12"
          OUT13 => "MyTag_Output_13"
          OUT14 => "MyTag_Output_14"
          OUT15 => "MyTag_Output_15"
          OUT16 => "MyTag_Output_16"
          Q => "Tag_Output_Q"
          OUT_WORD => "Tag_OutputWord"
          ERR_CODE => "Tag_ErrorCode");

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_DrumEN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE

指令
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE

指令
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参数 地址 值

S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 TRUE

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1867



参数 操作数 地址 值

OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 FALSE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 FALSE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 FALSE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

该指令执行后，其背景数据块“DRUM_DB”中的以下值会发生变化：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE

指令
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参数 地址 值

DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

DCAT：离散控制定时器报警 (S7-1500)

说明

可以使用“离散控制定时器报警”指令，从参数 CMD 发出打开或关闭命令的时刻开始计时。

计时过程一直持续到超出了预设时间 (PT) 或收到此信息为止：即在规定时间内已打开或关闭

（O_FB 或 C_FB）设备。如果在收到有关设备打开或关闭的信息之前就超出了预设时间，将

激活相应的报警。如果命令输入的信号状态在到达预设时间前发生变化，则重新计时。

“离散控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应如下：

• 参数 CMD 的信号状态从“0”变为“1”时，对参数 Q、、CMD_HISET（仅当 ET < PT 时）、OA 
和 CA 的信号状态有如下影响：

– 参数 Q 和 CMD_HIS 置位为“1”。
– 参数 ET、OA 和 CA 复位为“0”。

• 参数 CMD 的信号状态从“1”变为“0”时，参数 Q、ET（仅当 ET < PT 时）、OA、CA 和 
CMD_HIS 将复位为“0”。

• 如果参数 CMD 和 CMD_HIS 的信号状态均为“1”，且参数 O_FB 的信号状态设置为“0”，则

将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 
的值，则将参数 OA 的信号状态置位为“1”。如果参数 ET 的值不大于参数 PT 的值，则将

参数 OA 的信号状态复位为“0”。将参数 CMD_HIS 的值重置为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态置位为“1”且参数 C_FB 的值为“0”，则将参

数 OA 的信号状态设置为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 O_FB 的信号状

态变为“0”，则将在下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

指令
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• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 C_FB 的值为“0”，则将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加
到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则将参数 CA 的信号状态复位为

“1”。如果不大于参数 PT 的值，则参数 CA 的信号状态为“0”。CMD_HIS 参数的值置位为 
CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态为“0”且参数 C_FB 设置为“1”，则将参数 CA 
设置为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 C_FB 的信号状态变为“0”，则在

下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 O_FB 和 C_FB 的信号状态均为“1”，则将两个报警输出的信号状态都置位为“1”。
“离散控制定时器报警”指令不提供错误信息。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD Input BOOL I、Q、M、D、
L

信号状态“0”表示“关闭 
(close)”命令。

信号状态“1”表示“打开 
(open)”命令。

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、
L

打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、
L

关闭时的反馈输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L

显示参数 CMD 的状态

OA Output BOOL I、Q、M、D、
L

打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、
L

关闭时的报警输出

ET Static DINT D、L 当前已用时间，其中 1 次计数 
= 1 ms。

PT Static DINT D、L 预设的定时器值，其中 1 个时

钟脉冲 = 1 ms。
PREV_TIME Static DWORD D、L 上一次的系统时间

CMD_HIS Static BOOL D、L CMD 历史位

指令
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在程序中调用指令时，不显示静态参数。这些静态参数保存在指令实例中。

示例

在以下示例中，参数 CMD 从“0”变为“1”。执行该指令后，参数 Q 将置位为“1”，而两个报警

输出 OA 和 CA 的信号状态为“0”。背景数据块的参数 CMD_HIS 的信号状态将置位为“1”，同

时将参数 ET 复位为“0”。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

SCL
"DCAT_DB"(CMD := "Tag_Input_CMD",
          O_FB := "Tag_Input_O_FB",
          C_FB := "Tag_Input_C_FB",
          Q => "Tag_Output_Q",
          OA => "Tag_Output_OA",
          CA => "Tag_Output_CA");

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

CMD Tag_Input_CMD TRUE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#12
PT DBD8 L#222
CMD_HIS DBX16.0 FALSE

指令
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q TRUE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
CMD_HIS DBX16.0 TRUE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

MCAT：电机控制定时器报警 (S7-1500)

说明

“电机控制定时器报警”指令用于从开启命令输入（打开或关闭）时开始计时。计时过程一

直持续到超出了预设时间，或相关反馈输入提示设备已在规定时间内执行了要求的操作为止。

如果在收到反馈前就超出了预设时间，则触发相应的报警。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储空间 说明

O_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “打开”命令输入

C_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “关闭”命令输入

S_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “停止”命令输入

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

指令
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参数 声明 数据类型 存储空间 说明

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

OO Output BOOL I、Q、M、D、L “打开”输出

CO Output BOOL I、Q、M、D、L “关闭”输出

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示错误状

态。

ET Static DINT D、L 当前已用时间，其中 1 次
计数 = 1 ms

PT Static DINT D、L 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD D、L 上一次的系统时间

O_HIS Static BOOL D、L “打开”历史位

C_HIS Static BOOL D、L “关闭”历史位

在程序中调用指令时，不显示静态参数。这些静态参数保存在指令实例中。

执行“电机控制定时器报警”指令

下表列出了“电机控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应：

输入参数 输出参数

ET O_H
IS

C_H
IS

O_C
MD

C_C
MD

S_C
MD

O_F
B

C_F
B

OO CO OA CA ET O_H
IS

C_H
IS

Q 状态

X 1 1 X X X X X 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X X 1 1 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X 1 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X X X 1 1 X X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X 0 X 1 0 0 X X 1 0 0 0 0 1 0 1 开始打开

<PT 1 0 X 0 0 0 X 1 0 0 0 INC 1 0 1 打开

X 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 0 PT 1 0 1 已打开

>=P
T

1 0 X 0 0 0 X 0 0 1 0 PT 1 0 0 打开的报

警

X X 0 0 1 0 X X 0 1 0 0 0 0 1 1 开始关闭

指令
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输入参数 输出参数

<PT 0 1 0 X 0 X 0 0 1 0 0 INC 0 1 1 关闭

X 0 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 PT 0 1 1 已关闭

>=P
T

0 1 0 X 0 X 0 0 0 0 1 PT 0 1 0 关闭的报

警

X 0 0 0 0 0 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 已停止

符号说明：

INC 将上次处理 FB 以来的时间差 (ms) 加到 ET 中
PT 将 PT 的值设置为与 ET 的相同

X 无法使用

<PT ET < PT
>=PT ET >= PT
如果输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态均为“1”，则立即将这两个输入参数的信号状态置位为“0”。此时，将

使用上述表格 (X) 中的 后一行。由于无法确定输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态是否都为 1，因此将通

过以下方式设置输出参数： 
OO = FALSE
CO = FALSE
OA = FALSE
CA = FALSE
ET = PT
Q = TRUE

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1874 编程和操作手册, 11/2022



SCL
"MCAT_DB"(O_CMD := "Tag_Iput_O_CMD",
          C_CMD := "Tag_Input_C_CMD",
          S_CMD := "Tag_Input_S_CMD",
          O_FB := "Tag_Input_O_FB",
          C_FB := "Tag_Input_C_FB",
          OO => "Tag_OutputOpen",
          CO => "Tag_OutputClosed",
          OA => "Tag_Output_OA",
          CA => "Tag_Output_CA",
          Q => "Tag_Output_Q");

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

O_CMD Tag_Input_O_CMD TRUE
C_CMD Tag_Input_C_CMD FALSE
S_CMD Tag_Input_S_CMD FALSE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
OO Tag_OutputOpen FALSE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#2
PT DBD8 L#22
O_HIS DBX16.0 TRUE
C_HIS DBX16.1 FALSE

执行后

指令
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执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen TRUE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q TRUE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
O_HIS DBX16.0 TRUE
CMD_HIS DBX16.1 FALSE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

IMC：比较输入位与掩码位 (S7-1500)

说明

可以使用“比较输入位与掩码位”指令，将 多 16 个设定的输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）
的信号状态与相应的掩码位进行比较。可编程多达 16 个带掩码的步。将参数 IN_BIT0 的值

与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代表步号。在参数 CMP_STEP 中指定用于比较的

掩码步号。所有编程值均以相同方式进行比较。未编程输入位或未编程掩码位的默认信号状

态为 FALSE。
如果在比较期间找到匹配值，参数 OUT 的信号状态置为“1”。否则将参数 OUT 置为“0”。
如果参数 CMP_STEP 的值大于 15，则不执行该指令。并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 10 与掩码位 10。
IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 11 与掩码位 11。
IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 12 与掩码位 12。
IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 13 与掩码位 13。
IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 14 与掩码位 14。
IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 15 与掩码位 15。
CMP_STEP Input BYTE I、Q、M、D、

L、P
用于比较的掩码步号。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个匹配

值。

信号状态“0”表示未找到匹配值。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

CMP_VAL Static ARRAY OF 
WORD

I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 15]：下

标的第一个编号为步号，第二个

编号为掩码的位号。

在程序中调用指令时，不显示静态参数。这些静态参数保存在指令实例中。

指令
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000A 参数 CMP_STEP 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SMC：比较扫描矩阵 (S7-1500)

说明

“比较扫描矩阵”指令可将 多 16 个已编程输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号状态与各

步比较掩码的相应位进行比较。处理从步 1 开始并继续，直到 后一个编程步 (LAST) 或直

到找到匹配值。将参数 IN_BIT0 的输入位将与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代表

步号。所有编程值均以相同方式进行比较。如果找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态设

置为“1”，并将匹配掩码的步号写入参数 OUT_STEP。未编程输入位或未编程掩码位的默认信

号状态为 FALSE。如果多个步具有匹配掩码，则参数 OUT_STEP 仅指示找到的第一个步。如

果没有找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态置为“0”。在这种情况下，参数 OUT_STEP 的
值比参数 LAST 的值大“1”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 1 与掩码位 1。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 10 与掩码位 10。
IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 11 与掩码位 11。
IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 12 与掩码位 12。
IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 13 与掩码位 13。
IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 14 与掩码位 14。
IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 15 与掩码位 15。
OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个匹配

值。

信号状态“0”表示未找到匹配值。 
OUT_STEP Output BYTE I、Q、M、D、

L、P
包含具有匹配掩码的步号，如果

未找到相匹配的掩码，则是比参

数 LAST 的值大“1”的步号。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

LAST Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

指定为获得匹配掩码而将扫描的

后一步的步号。

CMP_VAL Static ARRAY OF 
WORD

I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 15]：下

标的第一个编号为步号，第二个

编号为掩码的位号。

在程序中调用指令时，不显示静态参数。这些静态参数保存在指令实例中。

指令
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000E 参数 LAST 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

LEAD_LAG：提前和滞后算法 (S7-1500)

说明

可以使用“提前和滞后算法”指令，通过模拟量变量处理信号。GAIN 参数的增益值必须大

于零。使用以下等式计算“提前和滞后算法”指令的结果：

仅当在固定的程序周期中运行指令“提前和滞后算法”时，才生成正确的结果。参数 
LD_TIME、LG_TIME 和 SAMPLE_T 中必须指定相同的运算单元。计算 LG_TIME > 4 + 
SAMPLE_T 时，该指令与以下函数类似：

OUT = GAIN * ((1 + LD_TIME * s) / (1 + LG_TIME * s)) * IN
当参数 GAIN 的值小于或等于零时，将不进行计算，并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

“提前和滞后算法”指令可与回路一起用作动态前馈控制中的补偿器。该指令由两项操作组成。

“Lead”操作将输出 OUT 的相位进行移位，使得输出提前于输入。相反，“Lag”操作对输出进

行移位，使得输出滞后于输入。由于“Lag”操作相当于积分，因此可用作噪声抑制器或低通

滤波器。“Lead”操作相当于微分，因此可用作高通滤波器。同时使用两个指令（“Lead”和
“Lag”），将导致在较低频率时输出的相位滞后于输入，而在较高频率时输出的相位提前于

输入。这意味着“提前和滞后算法”指令可用作带通滤波器。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 

待处理的当前采

样时间（周期）

输入值。

IN 参数中也可以

指定常数。

SAMPLE_T Input INT I、Q、M、D、
L、P

采样时间

SAMPLE_T 参数

中也可以指定常

数。

OUT Output REAL I、Q、M、D、L 指令的结果

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、L 错误信息 
LD_TIME Static REAL I、Q、M、D、

L、P
提前时间的单位

与采样时间的相

同。

LG_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P

滞后时间的时间

单位与与采样时

间的相同

GAIN Static REAL I、Q、M、D、
L、P

%/% 的增益（稳

态下输出变化与

输入变化的比

率）。

PREV_IN Static REAL I、Q、M、D、
L、P

上一次输入

PREV_OUT Static REAL I、Q、M、D、
L、P

上一次输出

在程序中调用指令时，不显示静态参数。这些静态参数保存在指令实例中。

指令
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0009 参数 GAIN 的值小于或等于 0。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

SCL
"LEAD_LAG_DB"(IN := "Tag_Input",
              SAMPLE_T := "Tag_Input_SAMPLE_T",
              OUT => "Tag_Output_Result",
              ERR_CODE => "Tag_ErrorCode");

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本例中，输入参数使用以下值：

参数 操作数 值

IN Tag_Input 2.0
SAMPLE_T Tag_Input_SAMPLE_T 10

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAG_DB”中：

参数 地址 值

LD_TIME DBD12 2.0
LG_TIME DBD16 2.0
GAIN DBD20 1.0

指令
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参数 地址 值

PREV_IN DBD24 6.0
PREV_OUT DBD28 6.0

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output_Result 2.0

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAD_DB”中：

参数 操作数 值

PREV_IN DBD24 2.0
PREV_OUT DBD28 2.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SEG：创建 7 段显示的位模式 (S7-1500)

说明

“创建 7 段显示的位模式”指令用于将所指定源字 (IN) 的四个十六进制数都转换为 7 段显示

的等价位模式。指令的结果在参数 OUT 中以双字形式输出。

指令
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十六进制数字和 7 段（a、b、c、d、e、f、g）分配存在以下关系：

输入数字

（二进制）

段分配

‑ g f e d c b a
显示

（十六进制）

7 段显示

0000 00111111 0
0001 00000110 1
0010 01011011 2
0011 01001111 3
0100 01100110 4
0101 01101101 5
0110 01111101 6
0111 00000111 7
1000 01111111 8
1001 01100111 9
1010 01110111 A
1011 01111100 B
1100 00111001 C
1101 01011110 D
1110 01111001 E
1111 01110001 F

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P

以四个十六进制

数字表示的源字

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

7 段显示的位模式

函数值 VOID   函数值为空

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
SEG(IN := "Tag_Input",
    OUT => "Tag_Output");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

  十六进制 二进制

IN Tag_Input W#16#1234 0001 0010 0011 0100
OUT Tag_Output DW16#065B4F66 00000110 01011011 

01001111 01100110
显示：1234

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

BCDCPL：求十进制补码 (S7-1500)

说明

“求十进制补码”指令用于计算操作数中所指定 7 位 BCD 数的十进制补码。该指令使用以下

数学公式进行计算：

10000000（BCD 编码）

– 7 位 BCD 值
----------------------------------------
十进制补码（BCD 编码）

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

7 位 BCD 数

函数值 DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := BCDCPL("Tag_Input");

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

操作数 值*
Tag_Input DW#16#01234567
Tag_Result DW#16#08765433
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

BITSUM：统计置位位数量 (S7-1500)

说明

可以使用“统计置位位数量”指令统计信号状态被置位为“1”的操作数的位数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1886 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input DWORD I、Q、M、D、
L、P

要统计其置位位

数量的操作数

函数值 INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := BITSUM("Tag_Input");

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

操作数 值*
Tag_Input DW#16#12345678
Tag_Result W#16#000D（13 位）

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令
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4.1.3.4 STL (S7-1500)

位逻辑运算 (S7-1500)

R_TRIG：检查信号上升沿 (S7-1500)

说明

使用“检测信号上升沿”指令，可以检测输入 CLK 的从“0”到“1”的状态变化。该指令将输入 
CLK 的当前值与保存在指定实例中的上次查询（边沿存储位）的状态进行比较。如果该指令

检测到输入 CLK 的状态从“0”变成了“1”，就会在输出 Q 中生成一个信号上升沿，输出的值将

在一个循环周期内为 TRUE 或“1”。
在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

参数

下表列出了“检测信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

到达信号，将查询该信号

的边沿。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL R_TRIG, "R_TRIG_DB" // 调用指令。

CLK := "TagIn" // 检测到信号上升沿。

Q := "TagOut" // 在上升沿发送信号状态“1”。

输入 CLK 中变量的上一个状态存储在“R_TRIG_DB”变量中。如果检测到操作数“TagIn”的信号

状态从“0”变为“1”，则输出“TagOut”的信号状态在一个循环周期内为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

F_TRIG:检查信号下降沿 (S7-1500)

说明

使用“检测信号下降沿”指令，可以检测输入 CLK 的从“1”到“0”的状态变化。该指令将输入 
CLK 的当前值与保存在指定实例中的上次查询（边沿存储位）的状态进行比较。如果该指令

检测到输入 CLK 的状态从“1”变成了“0”，就会在输出 Q 中生成一个信号下降沿，即输出的值

将在一个循环周期内为 TRUE 或“1”。
在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

参数

下表列出了“检测信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

到达信号，将查

询该信号的边

沿。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL F_TRIG, "F_TRIG_DB" // 调用指令。

CLK := "TagIn" // 检测到信号下降沿。

Q := "TagOut" // 在下降沿发送信号状态“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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输入 CLK 中变量的上一个状态存储在“F_TRIG_DB”变量中。如果检测到操作数“TagIn”的信号

状态从“1”变为“0”，则输出“TagOut”的信号状态在一个循环周期内为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

定时器操作 (S7-1500)

TP：生成脉冲 (S7-1500)

说明

使用“生成脉冲”指令，可以将输出 Q 设置为预设的一段时间。当参数 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 即开始计

时。随后无论输入信号如何改变，都会将参数 Q 设置为时间 PT。当 PT 正在计时时，在 IN 输
入处检测到的新的信号上升沿对 Q 输出处的信号状态没有影响。

可以在 ET 输出上查询当前时间值。时间值从 T#0s 开始，达到 PT 时间值时结束。如果 PT 时
间用完且输入 IN 的信号状态为“0”，则复位 ET 输出。如果在程序中未调用该指令（如，由

于跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间后立即返回一个常数值。

操作系统会在冷启动期间复位“生成脉冲”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则需在启动 OB 中将 PT 参数置位为“0”的情况下调用这些待初始化的实例。如果“生

成脉冲”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

在程序代码中使用“调用块”(Call block) (CALL) 指令以调用“生成脉冲”(Generate pulse) 指
令。

从下拉列表“???”中选择数据类型后，将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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每次调用“生成脉冲”指令，都会为其分配一个 IEC 定时器用于存储实例数据。IEC 定时器

是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TP_TIME 或 TP_LTIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TP_TIME 或 TP_LTIME 类型的局部变量（例如，#MyTP_TIMER）

更新实例数据中的实际值

“生成脉冲”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“生成脉冲”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测量。在

“生成脉冲”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出

 Q 和  ET  输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“生成脉冲”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“生成脉冲”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常量

启动输入

PT Input TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

脉冲的持续时间。

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

脉冲输出

ET Output TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P

当前定时器的值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了启动“生成脉冲”指令后，该指令的操作：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL TP, "TP_DB" // 调用指令。将“TP_DB”数据块分配给该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := "Tag_Start" // 在操作数的信号上升沿执行该指令。

PT := "Tag_PresetTIME" // 脉冲的持续时间

Q := "Tag_Output" // 在“Tag_PresetTIME”操作数指定的持续时间内设置该操作数。

ET := "Tag_ElapsedTIME" // 当前定时器的值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TON：生成接通延时 (S7-1500)

说明

使用“接通延时”指令，可以将 Q 输出的设置延时 PT 中指定的一段时间。当参数 IN 的逻

辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 
即开始计时。超过持续时间 PT 时，参数 Q 的信号状态变为“1”。只要启动输入 IN 仍为“1”，参

数 Q 就保持置位。启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位参数 Q。在启动输入检测到

新的信号上升沿时，该定时器功能将再次启动。

可以在 ET 输出上查询当前时间值。时间值从 T#0s 开始，达到 PT 时间值时结束。只要参数 IN 
的信号状态变为“0”，就立即复位 ET 参数。如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指

令），则 ET 输出会在超出时间 PT 后立即返回一个常数值。

在程序代码中，可以通过“调用块”(CALL) 指令调用“接通延时”指令。

从下拉列表“???”中选择数据类型后，将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

每次调用“接通延时”指令，必须将其分配给存储实例数据的 IEC 定时器。IEC 定时器是一个 
IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TON_TIME 或 TON_LTIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TON_TIME 或 TON_LTIME 类型的局部变量（例如，

#MyTON_TIMER）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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更新实例数据中的实际值

“接通延时”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入 
“接通延时”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测量。在

“接通延时”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

 Q 和  ET  输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“接通延时”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“接通延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常量

启动输入

PT Input TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

接通延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

信号状态延时 PT 时间。

ET Output TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P

当前定时器的值

脉冲时序图

下图显示了启动“接通延时”指令后，该指令执行的操作：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL "TON", "TON_DB" // 调用指令。将“TON_DB”数据块分配给该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

IN := "Tag_Start" // 在操作数的信号上升沿执行该指令。

PT := "Tag_PresetTIME" // 指定将参数 IN 的信号上升沿延时的时间。

Q := "Tag_Output" // 如果超出“Tag_PresetTIME”变量中指定的持续时间 PT，则置位该操

作数。

// 只要变量“Tag_Start”为“1”，参数 Q 就保持置位状态。

// 启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位参数 Q 的操作数。

ET := "Tag_ElapsedTIME" // 当前定时器的值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

TOF：关断延时 (S7-1500)

说明

使用“关断延时”指令，可以将 Q 输出复位预设的一段时间 PT。当输入 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将置位 Q 输出。当输入 IN 的信号状态重新变为“0”（下

降沿）时，预设的时间 PT 开始计时。只要 PT 持续时间仍在计时，输出 Q 就保持置位。持

续时间 PT 计时结束后，将复位输出 Q。如果输入 IN 的信号状态在持续时间 PT 计时结束之

前变为“1”，则复位定时器。输出 Q 的信号状态仍将为“1”。
可通过 ET 参数查询当前的时间值。时间值从 T#0s 开始，达到 PT 时间值时结束。在时间 PT 
过后，在参数 IN 重新变为“1”之前，参数 ET 会一直保持为当前值。如果输入 IN 在时间 PT 用
完前变为“1”，则输出 ET 将复位为值 T#0s。如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指

令），则 ET 输出会在超出时间后立即返回一个常数值。

在程序代码中，通过“调用块”(CALL) 指令调用“关断延时”指令。

从下拉列表“???”中选择数据类型后，将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

指令
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每次调用“关断延时”指令，必须将其分配给存储实例数据的 IEC 定时器。IEC 定时器是一个 
IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TOF_TIME 或 TOF_LTIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TOF_TIME 或 TOF_LTIME 类型的局部变量（例如，

#MyTOF_TIMER）
操作系统会在冷启动期间复位“关断延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则需在启动 OB 中将 PT 参数置位为“0”的情况下调用这些待初始化的实例。如果“关

断延时”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

更新实例数据中的实际值

“关断延时”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“启动关断延时定时器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据“IN”参数中上次查询的 RLO 进
行比较。如果指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿并开始进行时

间测量。在“启动关断延时定时器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并

作为存储器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化“IN”参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“启动关断延时定时器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量

将在其他功能写入或初始化指令的实际值时中断。

指令
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危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“关断延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常量

启动输入

PT Input TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

关断延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

信号状态延时 PT 时间。

ET Output TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P

当前定时器的值

指令
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脉冲时序图

下图显示了启动“关断延时”指令后，该指令执行的操作：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL TOF, "TOF_DB" // 调用指令。将“TOF_DB”数据块分配给该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := "Tag_Start" // 在操作数的信号上升沿执行该指令。

PT := "Tag_PresetTIME" // 指定参数 IN 的信号下降沿延时的时间。 
Q := "Tag_Output" // 当指令由参数 IN 的信号上升沿启动时置位该操作数。

// 当参数 IN 的值从“1”变为“0”时，只要在变量“Tag_PresetTIME”
指定的时间范围内，操作数“Tag_Output”就保持置位状态。

// 参数 PT 中的时间过后，将复位该操作数。

ET := "Tag_ElapsedTIME" // 当前定时器的值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

TONR：时间累加器 (S7-1500)

说明

可以使用“时间累加器”指令来累加由参数 PT 设定的时间段内的时间值。输入 IN 的信号状

态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将执行时间测量，同时时间 PT 开始计时。当 PT 正在计

时时，加上在 IN 输入的信号状态为“1”时记录的时间值。累加得到的时间值将写入到输出 ET 
中，并可以在此进行查询。持续时间 PT 计时结束后，输出 Q 的信号状态为“1”。即使 IN 参
数的信号状态从“1”变为“0”（信号下降沿），Q 参数仍将保持置位为“1”。
无论启动输入的信号状态如何，输入 R 都将复位输出 ET 和 Q。

“时间累加器”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

在程序代码中，通过“调用块”(CALL) 指令调用“时间累加器”指令。

每次调用“时间累加器”指令，必须为其分配一个用于存储实例数据的 IEC 定时器。IEC 定
时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TONR_TIME 或 TONR_LTIME 数据类型的结构，可如

下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TONR_TIME 或 TONR_LTIME 类型的局部变量（例如，

#MyTONR_TIMER）
从下拉列表“???”中选择数据类型后，将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

更新实例数据中的实际值

“时间累加器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“时间累加器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据“IN”参数中上次查询的 RLO 进行比较。

如果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并继续进行时间测量。

如果 RLO 中的指令检测到从“1”到“0”的变化，则说明出现了一个信号下降沿并且会中断时

间测量。在“时间累加器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存

储器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   

指令
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• R 输入

输入 R 处的信号“1”将复位并阻断时间测量。IN 输入处的边沿会被忽略。输入 R 处的信号“0”
将再次启用时间测量。

• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“时间累加器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他

功能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“时间累加器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常量

启动输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常量

复位输入

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PT Input TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

时间记录的 长持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

超出时间值 PT 之后要置位

的输出。

ET Output TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P

累计的时间

脉冲时序图

下图为“时间累加器”指令的脉冲时序图：

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL TONR, "TONR_DB" // 调用指令。将“TONR_DB”数据块分配给该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := "Tag_Start" // 在操作数的信号上升沿执行该指令，开始对 PT 输入进行计时。

当 PT 正在计时时，加上在 IN 输入的信号状态为“1”时记录的时间值。

R := "Tag_Reset" // 无论启动输入的信号状态如何，输入 R 都将复位输出 ET 和 Q。
PT := "Tag_PresetTIME" // 指定需累加的时间值时长。

Q := "Tag_Output" // 超出 PT 时间后，将置位操作数。

// 即使 IN 参数的信号状态从“1”变为“0”（信号下降沿），Q 参数仍将

保持置位为“1”。
ET := "Tag_ElapsedTIME" // 累加的时间将写入到输出 ET 中，并可以在此进行查询。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

RESET_TIMER：复位定时器 (S7-1500)

说明

使用“复位定时器”指令，可将 IEC 定时器复位为“0”。将指定数据块中定时器的结构组件复

位为“0”。
该指令不会影响 RLO。在 TIMER 参数中，将“复位定时器”指令分配给程序中所声明的 IEC 
定时器。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1904 编程和操作手册, 11/2022



实际值的更新

只有在调用指令时才更新指令数据，而不是每次都访问分配的 IEC 定时器。只有在指令的当

前调用到下一次调用期间，数据查询的结果才相同。

危险

重新初始化实际值的危险

在定时器运行时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值

可能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了“复位定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

TIMER Output IEC_TIMER、
IEC_LTIMER、
TP_TIME、
TP_LTIME、
TON_TIME、
TON_LTIME、
TOF_TIME、
TOF_LTIME、
TONR_TIME、
TONR_LTIME

D、L 待复位的 IEC 定时器

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL TON, "TON_DB" // 调用指令。将“TON_DB”背景数据块分配给该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := "Tag_Start" // 在操作数“Tag_Start”的信号上升沿执行该指令。

PT := "Tag_PresetTIME" // 存储在背景数据块“TON_DB”中的 IEC 定时器将启动操作数

“Tag_PresetTIME”中指定的一段时间。 
Q := "Tag_Output" // 如果超出“Tag_PresetTIME”操作数指定的持续时间 PT，则置位操作

数“Tag_Output”。
// 只要操作数“Tag_Start”的信号状态为“1”，参数 Q 就会保持置位。

// 启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位参数 Q 的操作数。

ET := "Tag_ElapsedTIME" // 当前定时器的值

  
A "Tag_Input_1" // 当操作数“Tag_Input_1”和
A "Tag_Input_2" // 操作数“Tag_Input_2”将返回信号状态“1”。 
  
CALL RESET_TIMER // 调用“复位定时器”指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

TIMER := "TON_DB" // IEC 定时器已复位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

PRESET_TIMER：加载持续时间 (S7-1500)

说明

可以使用“加载持续时间”指令为 IEC 定时器设置时间。在每个周期内都执行该指令。该指

令将指定时间写入指定 IEC 定时器的结构中。

指令
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可以将在程序中声明的 IEC 定时器赋给“加载持续时间”指令。

说明

如果在指令执行时指定 IEC 定时器正在计时，指令将覆盖该指定 IEC 定时器的当前值。这将

更改 IEC 定时器的定时器状态。

实际值的更新

只有在调用指令时才更新指令数据，而且每次都访问分配的 IEC 定时器。查询 Q 或 ET 时（例

如“MyTimer”.Q 或“MyTimer”.ET），将更新 IEC_TIMER 的结构。

危险

重新初始化实际值的危险

在定时器运行时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值

可能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令
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参数

下表列出了“加载持续时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<持续时间> Input TIME、LTIME I、Q、M、D、L 
或常量

IEC 定时器运行的持续时

间

<IEC 定时器

>
Output IEC_TIMER、

IEC_LTIMER、
TP_TIME、
TP_LTIME、
TON_TIME、
TON_LTIME、
TOF_TIME、
TOF_LTIME、
TONR_TIME、
TONR_LTIME

D、L 要设置持续时间的 IEC 定
时器

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL TON, "TON_DB" // 调用指令。将“TON_DB”背景数据块分配给该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := "Tag_Start" // 在操作数“Tag_Start”的信号上升沿执行该指令。

PT := "Tag_PresetTIME" // 存储在背景数据块“TON_DB”中的 IEC 定时器将启动操作数

“Tag_PresetTIME”中指定的一段时间。 
Q := "Tag_Output" // 如果超出“Tag_PresetTIME”操作数指定的持续时间 PT，则置位操作

数“Tag_Output”。
// 只要操作数“Tag_Start”的信号状态为“1”，参数 Q 就会保持置位。

// 启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位参数 Q 的操作数。

ET := "Tag_ElapsedTIME" // 当前定时器的值

  
A "Tag_Input_1" // 当操作数“Tag_Input_1”和
A "Tag_Input_2" // 操作数“Tag_Input_2”将返回信号状态“1”。 
  
CALL PRESET_TIMER // 调用“时间累加器”指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

指令
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STL 说明

PT := "Tag_PresetTIME_new" 该指令将持续时间“Tag_PresetTIME_new”写入背景数据块“TON_DB”
中，因此将覆盖背景数据块中操作数“Tag_PresetTIME”的时间值。因

此，在下一次查询或访问“MyTimer”.Q 或“MyTimer”.ET 时，定时器状

态的信号状态可能会发生变化。

TIMER := "TON_DB" // IEC 定时器已复位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

计数器操作 (S7-1500)

CTU：加计数 (S7-1500)

说明

可以使用“加计数”指令递增 CV 参数的值。如果参数 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信号上

升沿），则执行该指令，同时参数 CV 的当前计数器值加“1”。每检测到一个信号上升沿，计

数器值就会递增，直到达到输出 CV 中所指定数据类型的上限。达到上限时，参数 CU 的信

号状态将不再影响该指令。

可以通过参数 Q 查询计数状态。参数 Q 的信号状态由参数 PV 决定。如果当前计数器值大于

或等于参数 PV 的值，则参数 Q 的信号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 Q 的信

号状态均为“0”。
参数 R 的信号状态变为“1”时，参数 CV 的值将复位为“0”。只要参数 R 的信号状态为“1”，参数 
CU 的信号状态就不会影响该指令。

在程序代码中，通过“调用块”(CALL) 指令调用“加计数”指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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每次调用“加计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。IEC 计数器是

一种具有以下某种数据类型的结构：

操作系统会在冷启动期间复位“加计数”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令的

实例，则需在启动 OB 中将该指令的 R 参数设置为“1”时调用这些待初始化的实例。如果“加

计数”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

系统数据类型 IEC_<计数器> 的背景数据块（共享 DB/单个背景）

背景数据块的系统数据类型源自指令的数据类型：

指令的数据类型 背景数据块的系统数据类型（共享 DB）
SINT / USINT IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
INT / UINT IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
DINT / UDINT IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
LINT / ULINT IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

如果在单个背景中设置 IEC 计数器，将默认使用“优化的块访问”(optimized block access) 创
建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性的变量。 
有关在背景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

局部变量（多重背景）

局部变量的数据类型源自指令的数据类型：

指令的数据类型 局部变量的数据类型

SINT / USINT CTU_SINT / CTU_USINT / IEC_SCOUNTER / 
IEC_USCOUNTER

INT / UINT CTU_INT / CTU_UINT / IEC_COUNTER / 
IEC_UCOUNTER

DINT / UDINT CTU_DINT / CTU_UDINT / IEC_DCOUNTER / 
IEC_UDCOUNTER

LINT / ULINT CTU_LINT / CTU_ULINT / IEC_LCOUNTER / 
IEC_ULCOUNTER

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 将 IEC 计数器作为多重背景进

行设置，则其在块接口中被定义为具有保持性。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对 IEC 计数器进行声明

从下拉列表“???”中选择数据类型后，将打开“调用选项”(Call options) 对话框。然后可以按

如下方式声明 IEC 计数器：

• 单个背景：声明为一个系统数据类型为 IEC_<计数器> 的背景数据块（例如，

“MyIEC_COUNTER”）
• 多重背景：声明为块中“Static”部分的 CTU_<数据类型> 或 IEC_<计数器> 类型的局部变量

（例如 #MyCTU_COUNTER）

参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常数

复位输入

PV Input 整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

置位输出 Q 的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL CTU, "CTU_DB" // 调用指令。将“CTU_DB”数据块分配给该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

CU := "Tag_StartCTU" // 当“Tag_StartCTU”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，就会执行该

指令，并且“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值将加 1。
// 计数器值达到 INT 上限 32767 后会停止递增。

R := "Tag_ResetCounter" // 当“Tag_ResetCounter”操作数的信号状态变为“1”时，

“Tag_CounterValue”操作数复位为“0”。
PV := "Tag_PresetValue" // 该操作数决定了参数 Q 中操作数所设置的值。

Q := "Tag_CounterStatus" // 只要当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，就会置位该操作数。

CV := "Tag_CounterValue" // 当前计数器值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

CTD：减计数 (S7-1500)

说明

“减计数”指令用于递减 CV 参数的值。如果参数 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升

沿），则执行该指令，同时参数 CV 的当前计数器值减 1。每检测到一个信号上升沿，计数

器值就会递减 1，直到达到指定数据类型的下限为止。达到下限时，参数 CD 的信号状态将

不再影响该指令。

可以通过参数 Q 查询计数状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则参数 Q 的信号状态将

置位为“1”。在其它任何情况下，参数 Q 的信号状态均为“0”。
当参数 LD 的信号状态变为“1”时，参数 CV 的值会设置为参数 PV 的值。只要参数 LD 的信号

状态为“1”，参数 CD 的信号状态就不会影响该指令。

在程序代码中，通过“调用块”(CALL) 指令调用“减计数”指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。IEC 计数器是

一种具有以下某种数据类型的结构：

操作系统会在冷启动期间复位“减计数”指令的实例。如果要在暖重启之后初始化该指令的

实例，则需在启动 OB 中将该指令的 LD 参数设置为“1”时调用这些待初始化的实例。在这种

情况下，应在参数 PV 中指定参数 CV 所需的初始值。如果“减计数”指令的实例位于其它

块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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系统数据类型 IEC_<计数器> 的背景数据块（共享 DB/单个背景）

背景数据块的系统数据类型源自指令的数据类型：

指令的数据类型 背景数据块的系统数据类型（共享 DB）
SINT / USINT IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
INT / UINT IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
DINT / UDINT IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
LINT / ULINT IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

如果在单个背景中设置 IEC 计数器，将默认使用“优化的块访问”(optimized block access) 创
建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性的变量。 
有关在背景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

局部变量（多重背景）

局部变量的数据类型源自指令的数据类型：

指令的数据类型 局部变量的数据类型

SINT / USINT CTD_SINT / CTD_USINT / IEC_SCOUNTER / 
IEC_USCOUNTER

INT / UINT CTD_INT / CTD_UINT / IEC_COUNTER / 
IEC_UCOUNTER

DINT / UDINT CTD_DINT / CTD_UDINT / IEC_DCOUNTER / 
IEC_UDCOUNTER

LINT / ULINT CTD_LINT / CTD_ULINT / IEC_LCOUNTER / 
IEC_ULCOUNTER

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 将 IEC 计数器作为多重背景进

行设置，则其在块接口中被定义为具有保持性。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对 IEC 计数器进行声明

从下拉列表“???”中选择数据类型后，将打开“调用选项”(Call options) 对话框。然后可以按

如下方式声明 IEC 计数器：

• 单个背景：声明为一个系统数据类型为 IEC_<计数器> 的背景数据块（例如，

“MyIEC_COUNTER”）
• 多重背景：声明为块中“Static”部分的 CTD_<数据类型> 或 IEC_<计数器> 类型的局部变量

（例如 #MyCTD_COUNTER）

参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

计数输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常数

装载输入

PV Input 整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

使用 LD = 1 置位输出 CV 
的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL CTD, "CTD_DB" // 调用指令。将“CTD_DB”数据块分配给该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

CD := "Tag_StartCTD" // 当“Tag_StartCTD”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，就会执行该

指令，并且“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值将减 1。
// 在达到 INT 下限 -32768 之前，参数 CV 中的计数器值都会递减。

LD := "Tag_LoadPV" // 当“Tag_LoadPV”操作数的信号状态变为“1”时，

“Tag_CounterValue”操作数会设置为“Tag_PresetValue”操作数的

值。

PV := "Tag_PresetValue" // 指定当参数 LD 中的信号状态为“1”时计数器所设置的值。

Q := "Tag_CounterStatus" // 当前计数器值小于或等于 0 时置位该操作数。

CV := "Tag_CounterValue" // 当前计数器值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1914 编程和操作手册, 11/2022



参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

CTUD：加减计数 (S7-1500)

说明

使用“加减计数”指令递增和递减 CV 参数的计数器值。如果参数 CU 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则当前计数器值加 1 并存储在参数 CV 中。如果参数 CD 的信号状态从“0”
变为“1”（信号上升沿），则参数 CV 的计数器值减 1。如果在一个程序周期内输入 CU 和 CD 
都出现了一个信号上升沿，则参数 CV 的当前计数器值保持不变。

计数器值达到参数 CV 指定数据类型的上限后，停止递增。达到上限后，即使出现信号上升沿，

计数器值也不再递增。达到指定数据类型的下限后，计数器值便不再递减。

当参数 LD 中的信号状态变为“1”时，参数 CV 的计数器值会设置为参数 PV 的值。只要参数 LD 
的信号状态为“1”，参数 CU 和 CD 的信号状态就不会影响该指令。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将置位为 0。只要 R 参数的信号状态仍为“1”，参数 
CU、CD 和 LD 信号状态的改变就不会影响“加减计数”指令。

可以在 QU 参数中查询加计数器的状态。如果当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，则参数 
QU 的信号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 QU 的信号状态均为“0”。也可以为参

数 PV 指定一个常数。

可以在 QD 参数中查询减计数器的状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则参数 QD 的信

号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 QD 的信号状态均为“0”。
在程序代码中，通过“调用块”(CALL) 指令调用“加减计数”指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用来存储指令数据。IEC 计数器

是一种具有以下某种数据类型的结构：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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操作系统会在冷启动期间复位“加减计数”指令的实例。如果要在暖启动后初始化该指令的

实例，则必须在启动 OB 时使用以下参数值调用要初始化的实例： 
• 用作加计数器时，参数 R 的值必须设置为“1”。
• 用作减计数器时，参数 LD 的值必须设置为“1”。在这种情况下，需要在参数 PV 中为 CV 参

数指定所需的初始值。

如果“加减计数”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

系统数据类型 IEC_<计数器> 的背景数据块（共享 DB/单个背景）

背景数据块的系统数据类型源自指令的数据类型：

指令的数据类型 背景数据块的系统数据类型（共享 DB）
SINT / USINT IEC_SCOUNTER / IEC_USCOUNTER
INT / UINT IEC_COUNTER / IEC_UCOUNTER
DINT / UDINT IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER
LINT / ULINT IEC_LCOUNTER / IEC_ULCOUNTER

如果在单个背景中设置 IEC 计数器，将默认使用“优化的块访问”(optimized block access) 创
建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性的变量。 
有关在背景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

局部变量（多重背景）

局部变量的数据类型源自指令的数据类型：

指令的数据类型 局部变量的数据类型

SINT / USINT CTUD_SINT / CTUD_USINT / IEC_SCOUNTER / 
IEC_USCOUNTER

INT / UINT CTUD_INT / CTUD_UINT / IEC_COUNTER / 
IEC_UCOUNTER

DINT / UDINT CTUD_DINT / CTUD_UDINT / 
IEC_DCOUNTER / IEC_UDCOUNTER

LINT / ULINT CTUD_LINT / CTUD_ULINT / IEC_LCOUNTER / 
IEC_ULCOUNTER

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 将 IEC 计数器作为多重背景进

行设置，则其在块接口中被定义为具有保持性。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对 IEC 计数器进行声明

从下拉列表“???”中选择数据类型后，将打开“调用选项”(Call options) 对话框。然后可以按

如下方式声明 IEC 计数器：

• 单个背景：声明为一个系统数据类型为 IEC_<计数器> 的背景数据块（例如，

“MyIEC_COUNTER”）
• 多重背景：声明为块中“Static”部分的 CTUD_<数据类型> 或 IEC_<计数器> 类型的局部变量

（例如 #MyCTUD_COUNTER）

参数

下表列出了“加减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

减计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常数

复位输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常数

装载输入

PV Input 整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

置位输出 QU 中的值 / 当 
LD = 1 时，置位输出 CV 中
的值。

QU Output BOOL I、Q、M、D、L 加计数器的状态

QD Output BOOL I、Q、M、D、L 减计数器的状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL CTUD, "CTUD_DB" // 调用指令。将“CTUD_DB”数据块分配给该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1917



STL 说明

CU := "Tag_StartCTU" // 当“Tag_StartCTU”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，就会执行该

指令，并且“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值将加 1。
// 在达到 INT 上限值 32767 之前，计数器值会在参数 CU 的信号上

升沿处递增。

CD := "Tag_StartCTD" // 当“Tag_StartCTD”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，就会执行该

指令，并且“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值将减 1。
// 在达到下限 -32768 之前，参数 CV 中的计数器值都会递减。

R := "Tag_ResetCounter" // 当“Tag_ResetCounter”操作数的信号状态变为“1”时，

“Tag_CounterValue”操作数复位为“0”。
LD := "Tag_LoadPV" // 当“Tag_LoadPV”操作数的信号状态变为“1”时，

“Tag_CounterValue”操作数会设置为“Tag_PresetValue”操作数的

值。

PV := "Tag_PresetValue" // 指定当参数 LD 中的信号状态为“1”时计数器所设置的值。

QU := "Tag_CounterStatus" // 只要当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，就会置位该操作数。

QD := "Tag_CounterStatus" // 当前计数器值小于或等于 0 时置位该操作数。

CV := "Tag_CounterValue" // 当前计数器值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

比较操作 (S7-1500)

CompType：比较结构化数据类型的变量 (S7-1500)

说明

可以使用“比较结构化数据类型的变量”指令确定第一个结构化变量 (IN1) 中的比较值是否

等于或不等于第二个结构化变量 (IN2) 中的比较值。

如果满足比较条件，则该指令在 OUT 参数处返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较

条件，则该指令返回 RLO“0”。

比较浮点数

比较浮点数时，待比较的操作数必须具有相同的数据类型，而无需考虑具体的“IEC 检查”(IEC 
Check) 设置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对于无效运算的运算结果（如，-1 的平方根），这些无效浮点数 (NaN) 的特定位模式不可

比较。即，如果一个操作数的值为 NaN，则指令“CompType EQ”和“CompType NE”会返回结

果 FALSE。

比较字符串

比较字符串时，系统将对各字符的代码进行比较（如，“a”大于“A”）。并按照从左到右的顺

序进行比较。第一个不同的字符决定比较结果。

下表举例说明了 EQ 字符串的比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“AA” “AA” 1
“Hello World” “HelloWorld” 0
“AA” “aa” 0
“aa” “aaa” 0

下表举例说明了 NE 字符串的比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“AA” “aa” 1
“Hello World” “HelloWorld” 1
“AA” “AA” 0
“aa” “aaa” 1

此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”与“MyString”字符串的第二个字符进行比较。

比较定时器、日期和时间

系统无法比较无效定时器、日期和时间的位模式（如，

DT#2015-13-33-25:62:99.999_999_999）。即，如果一个操作数的值无效，则该指令将返

回一下结果：

• “==：等于”的结果为 FALSE。 
• “<>：不等于”的结果为 TRUE。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

指令
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如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

说明

结构比较的可用性

这种结构比较方式仅适用于固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 系列 CPU。

如果两个变量的结构数据类型相同，则可以比较这两个结构化操作数的值。比较结构化变量

时，待比较操作数的数据类型必须相同，而无需考虑具体的“IEC 检查”(IEC Check) 设置。但

两个操作数中的一个为 VARIANT，而另一个为 ANY 时除外。如果编程时数据类型未知，则

可使用 VARIANT 数据类型。这样，就可比较任意数据类型的结构化变量操作数。此外，还

可以比较 VARIANT 或 ANY 数据类型的变量。

支持以下数据类型：

• PLC 数据类型

• STRUCT（数据类型 STRUCT 的结构需包含在 PLC 数据类型 (UDT) 中，或两个结构为 ARRAY 
of STRUCT 中待比较的两个元素。不支持匿名结构。）

• ANY 指向的变量

• VARIANT 指向的变量

要比较选定数据类型为 ARRAY 的两个变量，需满足以下要求：

• 元素的数据类型必须相同。

• 两个 ARRAY 的维数必须相同。

• 所有维数的元素数量必须相同，而具体的 ARRAY 限值无需相同。

下表显示了“相等”情况下的结构比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 A 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

1920 编程和操作手册, 11/2022



<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 B 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL TRUE
INT 2 INT 3

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 VARIANT（由数据

类型为 A 的变量提

供）

变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

下表显示了“不相等”情况下的结构比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 A 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 B 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL TRUE
INT 2 INT 3

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 VARIANT（由数据

类型为 A 的变量提

供）

变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

参数

下表列出了“比较结构化数据类型的变量”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 二进制数、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY <数据类

型>（ARRAY 限
值固定/可变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P

第一个比较值

IN2 Input 二进制数、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY <数据类

型>（ARRAY 限
值固定/可变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P

要比较的第二个值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 指令的结果

如上表中详细列示，数据类型 ARRAY、STRUCT（PLC 数据类型中）、VARIANT、ANY 和 
PLC 数据类型 (UDT) 仅适用于固件版本 V2.0 及更高版本。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL CompType // 调用指令。

// 从下拉列表中选择所需“EQ”或“NE”。
IN1 := "Tag_Operand1" // 第一个比较值

IN2 := "Tag_Operand2" // 第二个比较值

OUT := "Tag_Result" // 如果满足比较指令的条件，即“Tag_Operand1”操作数等于

“Tag_Operand2”，则输出“Tag_Result”将返回信号状态“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

VARIANT (S7-1500)

EQ_Type：比较数据类型与变量数据类型是否“相等” (S7-1500)

说明

可以使用“比较数据类型与变量数据类型是否“相等””指令查询 VARIANT 指向的变量的

数据类型。比较块接口中声明的 IN1 参数变量的数据类型与 IN2 参数变量的数据类型，确定

这两者是否“相等”。

IN1 参数的变量必须为 VARIANT 数据类型。IN2 参数的变量可以是基本数据类型或 PLC 数据

类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CompType”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某

个部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CompType：比较结构化数据类型的变量 (页 1918)”

参数

下表列出了“比较数据类型与变量数据类型是否“相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

IN2 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、D、
L、P

第二个操作数

RET_VAL Output BOOL I、Q、M、D、L 指令的结果

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL EQ_Type // 调用指令。

IN1 := #Tag_Operand1 // 要比较的第一个操作数

IN2 := "Tag_Operand2" // 要比较的第二个操作数

RET_VAL := "Tag_Result" // 如果满足比较指令的条件，即 #Tag_Operand1 操作数不等于

“Tag_Operand2”，则输出“Tag_Result”将返回信号状态“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

NE_Type：比较数据类型与变量数据类型是否“不相等” (S7-1500)

说明

可以使用“比较数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令，查询 VARIANT 指向而变

量中未包含的数据类型。比较在块接口中声明的 IN1 参数一个变量的数据类型与 IN2 参数一

个变量的数据类型，确定这两者是否“不相等”。

IN1 参数的变量必须为 VARIANT 数据类型。IN2 参数的变量可以是基本数据类型或 PLC 数据

类型。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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比较结构

要比较结构，可使用指令“CompType”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某

个部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CompType：比较结构化数据类型的变量 (页 1918)”

参数

下表列出了“比较数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

IN2 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、D、
L、P

第二个操作数

RET_VAL Output BOOL I、Q、M、D、L 指令的结果

结果

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL NE_Type // 调用指令。

IN1 := #Tag_Operand1 // 要比较的第一个操作数

IN2 := "Tag_Operand2" // 要比较的第二个操作数

RET_VAL := "Tag_Result" // 如果满足比较指令的条件，即 #Tag_Operand1 操作数不等于

“Tag_Operand2”，则输出“Tag_Result”将返回信号状态“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

EQ_ElemType：比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“相等” (S7-1500)

说明

可以使用“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“相等””指令查询 VARIANT 指
向的变量的数据类型。比较块接口中声明的 IN1 参数变量的数据类型与 IN2 参数变量的数据

类型，确定这两者是否“相等”。

IN1 参数的变量必须为 VARIANT 数据类型。IN2 参数的变量可以是基本数据类型或 PLC 数据

类型。

如果 VARIANT 变量的数据类型为 ARRAY，将比较 ARRAY 元素的数据类型。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CompType”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某

个部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CompType：比较结构化数据类型的变量 (页 1918)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

IN2 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、D、
L、P

第二个操作数

RET_VAL Output BOOL I、Q、M、D、L 指令的结果

结果

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL EQ_ElemType // 调用指令。

IN1 := #Tag_Operand1 // 要比较的第一个操作数

IN2 := "Tag_Operand2" // 要比较的第二个操作数

RET_VAL := "Tag_Result" // 如果满足比较指令的条件，即 #Tag_Operand1 操作数

不等于“Tag_Operand2”，则输出“Tag_Result”将返回信

号状态“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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NE_ElemType：比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“不相等” (S7-1500)

说明

可以使用“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令查询 VARIANT 指
向的变量没有的数据类型。比较在块接口中声明的 IN1 参数一个变量的数据类型与 IN2 参数

一个变量的数据类型，确定这两者是否“不相等”。

IN1 参数的变量必须为 VARIANT 数据类型。IN2 参数的变量可以是基本数据类型或 PLC 数据

类型。

如果 VARIANT 变量的数据类型为 ARRAY，将比较 ARRAY 元素的数据类型。

比较定时器、日期和时间

并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。

如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较结构

要比较结构，可使用指令“CompType”。匿名结构通常无法编辑，除非是同一个 ARRAY 的某

个部分。

有关比较结构的更多信息，请参见“CompType：比较结构化数据类型的变量 (页 1918)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“比较 ARRAY 元素数据类型与变量数据类型是否“不相等””指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

IN2 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY、PLC 数
据类型

I、Q、M、D、
L、P

第二个操作数

RET_VAL Output BOOL I、Q、M、D、L 指令的结果

结果

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL NE_ElemType // 调用指令。

IN1 := #Tag_Operand1 // 要比较的第一个操作数

IN2 := "Tag_Operand2" // 要比较的第二个操作数

RET_VAL := "Tag_Result" // 如果满足比较指令的条件，即 #Tag_Operand1 操作数不等于

“Tag_Operand2”，则输出“Tag_Result”将返回信号状态“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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IS_NULL：检查 EQUALS NULL 指针 (S7-1500)

说明

使用指令“检查 EQUALS NULL 指针”，可查询 VARIANT 或引用是否指向一个 NULL 指针，

而非指向一个对象。

OPERAND 参数处变量的数据类型必须为 VARIANT 或 REF_TO <数据类型>。

说明

VARIANT 变量指向 ANY 指针

如果 VARIANT 变量指向 ANY 指针，指令始终会返回结果 RLO =“0”，即使 ANY 指针为 NULL。

参数

下表列出了“检查 EQUALS NULL 指针”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OPERAND Input VARIANT 或 
REF_TO <数据类

型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

EQUAL NULL 比较的操作

数

RET_VAL Output BOOL I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL IS_NULL // 调用指令。

OPERAND := #Tag_Operand // 要比较的操作数

RET_VAL := "Tag_Result" // 如果满足比较指令的条件，即 #Tag_Operand 操作数不指向

对象，则输出“Tag_Result”将返回信号状态“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

NOT_NULL：检查 UNEQUALS NULL 指针 (S7-1500)

说明

使用指令“检查 UNEQUALS NULL 指针”，可查询 VARIANT 或引用是否未指向一个 NULL 指
针，而指向一个对象。

OPERAND 参数处变量的数据类型必须为 VARIANT 或 REF_TO <数据类型>。

说明

VARIANT 变量指向 ANY 指针

如果 VARIANT 变量指向 ANY 指针，指令始终会返回结果 RLO =“1”，即使 ANY 指针为 NULL。

参数

下表列出了“检查 UNEQUALS NULL 指针”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OPERAND Input VARIANT 或 
REF_TO <数据类

型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

UNEQUALS NULL 比较的

操作数

RET_VAL Output BOOL I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL NOT_NULL // 调用指令。

OPERAND := #Tag_Operand // 要比较的操作数

RET_VAL := "Tag_Result" // 如果满足比较指令的条件，即 #Tag_Operand 操作数不指向

对象，则输出“Tag_Result”将返回信号状态“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

IS_ARRAY：检查 ARRAY (S7-1500)

说明

可以使用“检查 ARRAY”指令查询 VARIANT 是否指向 ARRAY 数据类型的变量。

参数 OPERAND 的变量具有 VARIANT 数据类型。查询的结果在参数 RET_VAL 中输出。

参数

下表列出了“检查 ARRAY”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OPERAND Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

为 ARRAY 查询的操作数

RET_VAL Output BOOL I、Q、M、D、L 指令的结果

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1933



有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

检查 ARRAY 数据块

如果 IS_ARRAY 指令中使用 ArrayDB 并通过 DB_ANY_TO_VARIANT  生成输入参数 VARIANT，
则程序中需使用 ArrayDB 符号作为数据类型为 VARIANT 的形参的实参。只需下载使用点即

可正常运行，而无需执行该使用点。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL IS_ARRAY // 调用指令。

OPERAND := #Tag_Input // 要在 ARRAY 中查询的操作数

RET_VAL := "Tag_Result" // 如果满足比较指令的条件，“Tag_Result”输出会返

回信号状态“1”。// 即，如果 #Tag_Input 操作数的 
VARIANT 指向 ARRAY，则会返回信号状态“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

EQ_TypeOfDB：比较 EQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型 (S7-1500)

说明

指令“比较 EQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型”用于查询某个数据块的数据

类型，该数据块由 DB_ANY 数据类型变量进行寻址。参数 IN1 处由该变量寻址的 DB 数据类

型，可与另一个变量的数据类型进行比较，也可以直接与“Equal”中参数 IN2 的数据类型进行

比较。

参数 IN1 处该变量必须为 DB_ANY 数据类型。例如，参数 IN2 处该变量可以是 PLC 数据类型、

系统数据类型、轴或 FB。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input DB_ANY L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

IN2 Input TYPE_ID I、Q、M、D、
L、P

第二个操作数

RET_VAL Output BOOL I、Q、M、D、L 比较的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL EQ_TypeOfDB // 调用该指令

IN1 := #InputDBAny // 查询 DB_ANY 的操作数

IN2 := TO_SpeedAxis // 如果所寻址 DB 中 #InputDBAny 操作数的数据类

型与 TO_SpeedAxis 数据类型相同，则满足该比较指令

的条件。

RET_VAL := "TagOut" // 比较的结果

满足以下条件时，不置位输出“TagOut”：
• 数据块的编号为“0”。
• 数据块不存在。

• 该数据块是一个 ARRAY 数据块。

• 数据块包含数据类型 UDT（PLC 数据类型）的变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

NE_TypeOfDB：比较 UNEQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型 (S7-1500)

说明

指令“比较 NOT EQUAL 间接寻址 DB 的数据类型与某种数据类型”用于查询用于查询某个

数据块不具有的数据类型，该数据块由 DB_ANY 数据类型变量进行寻址。参数 IN1 处由该变

量寻址的 DB 数据类型，可与另一个变量的数据类型进行比较，也可以直接与“Not equall”中
参数 IN2 的数据类型进行比较。

参数 IN1 处该变量必须为 DB_ANY 数据类型。例如，参数 IN2 处该变量可以是 PLC 数据类型、

系统数据类型、轴或 FB。
如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input DB_ANY L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

第一个操作数

IN2 Input TYPE_ID I、Q、M、D、
L、P

第二个操作数

RET_VAL Output BOOL I、Q、M、D、L 比较的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL NE_TypeOfDB // 调用该指令

IN1 := #InputDBAny // 查询 DB_ANY 的操作数

IN2 := TO_SpeedAxis // 如果所寻址 DB 中 #InputDBAny 操作数的数据类

型与 TO_SpeedAxis 数据类型不同，则满足该比较指令

的条件。

RET_VAL := "TagOut" // 比较的结果

满足以下条件时，不置位输出“TagOut”：
• 数据块的编号为“0”。
• 数据块不存在。

• 该数据块是一个 ARRAY 数据块。

• 数据块包含数据类型 UDT（PLC 数据类型）的变量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

数学函数 (S7-1500)

MIN：获取 小值 (S7-1500)

说明

使用“获取 小值”指令，可比较输入 IN1、IN2 和 IN3 的值，并将 小值写到输出 OUT 中。

只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足以下某个条件，则参数 OUT 的值无效：

• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 浮点数的值无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“获取 小值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个输入值

IN3 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

第三个输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

在不激活 IEC 检查时，还可以使用 TIME、LTIME、TOD、LTOD、DATE 和 LDT 数据类型的

变量，方法是选择长度相同的位字符串或整数作为指令的数据类型（例如，用 UDINT 或 
DWORD = 32 位来代替 TIME => DINT）

可以从“???”下拉列表中为参数“INn”和“OUT”选择数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL MIN // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN1 := "TagIn_Value1" // 待比较的第一个输入值。

IN2 := "TagIn_Value2" // 待比较的第二个输入值。

IN3 := "TagIn_Value3" // 待比较的第三个输入值。

OUT := "Tag_Minimum" “Tag_Minimum”操作数使用“TagIn_Value1”操作数的值写入，因为它

具有 小值。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT Tag_Minimum 12222

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

MAX：获取 大值 (S7-1500)

说明

使用“获取 大值”指令，可比较输入 IN1、IN2 和 IN3 的值，并将 大值写到输出 OUT 中。

只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足以下某个条件，则输出 OUT 的值无效：

• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“获取 大值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个输入值

IN3 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

第三个输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

在不激活 IEC 检查时，还可以使用 TIME、LTIME、TOD、LTOD、DATE 和 LDT 数据类型的

变量，方法是选择长度相同的位字符串或整数作为指令的数据类型（例如，用 UDINT 或 
DWORD = 32 位来代替 TIME => DINT）

可以从“???”下拉列表中为参数“INn”和“OUT”选择数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL MAX // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN1 := "TagIn_Value1" // 待比较的第一个输入值。

IN2 := "TagIn_Value2" // 待比较的第二个输入值。

IN3 := "TagIn_Value3" // 待比较的第三个输入值。

OUT := "Tag_Maximum" // “Tag_Maximum”操作数使用“TagIn_Value2”操作数的值写入，因为

它具有 大值。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT Tag_Maximum 14444

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

LIMIT：设置限值 (S7-1500)

说明

使用“设置限值”指令，可将输入 IN 的值限制在输入 MN 与 MX 的值范围内。如果输入 IN 
的值满足条件 MN <= IN <= MX，则复制到 OUT 输出中。如果不满足该条件且输入值 IN 低
于下限 MN，则将输出 OUT 设置为输入 MN 的值。如果超出上限 MX，则将输出 OUT 设置

为输入 MX 的值。

只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果输入 MN 的值大于输入 MX 的值，则结果为 IN 参数中指定的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果满足以下某个条件，则输出 OUT 的值无效：

• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 某个操作数的值无效。

• MN 参数的值大于 MX 参数的值。

参数

下表列出了“设置限值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MN Input 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

下限

IN Input 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

输入值

MX Input 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

上限

OUT Output 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P

结果

如果未启用 IEC 测试，则不能使用数据类型 TOD、LTOD、DATE 和 LDT。

可以从“???”下拉列表中为参数 MN、IN、MX 和 OUT 选择数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL LIMIT // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

MN := "Tag_LowLimit" // 下限

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

IN := "Tag_InputValue" // 输入值

MX := "Tag_HighLimit" // 上限

OUT := "Tag_Result" // 由于“Tag_InputValue”操作数的值超出所定义的限值范围，因此

“Tag_Result”操作数使用“Tag_LowLimit”操作数的值写入。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MN Tag_LowLimit 12000
IN Tag_InputValue 8000
MX Tag_HighLimit 16000
OUT Tag_Result 12000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

移动操作 (S7-1500)

MOVE：移动值 (S7-1500)

说明

可以使用“移动值”指令，将 IN 输入处操作数中的内容传送给 OUT 输出的操作数中。输入 IN 
处的操作数和输出 OUT 处的操作数必须为相同的数据类型。

下表列出了可以进行的传送：

传送源 (IN) 传送目标 (OUT)
BYTE BYTE
WORD WORD
DWORD DWORD
LWORD LWORD
SINT SINT

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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传送源 (IN) 传送目标 (OUT)
USINT USINT
INT INT
UINT UINT
DINT DINT
UDINT UDINT
LINT LINT
ULINT ULINT
REAL REAL
LREAL LREAL
S5TIME S5TIME
TIME TIME
LTIME LTIME
DATE DATE
DT DT
LDT LDT
TOD TOD
LTOD LTOD
DTL DTL
CHAR CHAR
WCHAR WCHAR
字符串中的字符 1) 字符串中的字符

ARRAY ARRAY
STRUCT STRUCT
PLC 数据类型 (UDT) PLC 数据类型 (UDT)
IEC_TIMER IEC_TIMER
IEC_LTIMER IEC_LTIMER
IEC_SCOUNTER IEC_SCOUNTER
IEC_USCOUNTER IEC_USCOUNTER
IEC_COUNTER IEC_COUNTER
IEC_UCOUNTER IEC_UCOUNTER
IEC_DCOUNTER IEC_DCOUNTER

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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传送源 (IN) 传送目标 (OUT)
IEC_UDCOUNTER IEC_UDCOUNTER
IEC_LCOUNTER IEC_LCOUNTER
IEC_ULCOUNTER IEC_ULCOUNTER
DB_ANY DB_ANY
REF() 不进行数据类型转换。所传递变量的数据类型必须与指

定数据类型完全匹配。

工艺对象的引用必须指向同类型或派生类型的工艺对象。

1) 还可以使用“移动值”指令将字符串的各个字符传送到数据类型为 CHAR 或 WCHAR 的操

作数。操作数名称旁的方括号内指定了要传送的字符数。例如，“MyString[2]”将传送

“MyString”字符串的第二个字符。它还可以将数据类型为 CHAR 的操作数传送到字符串的各

个字符中。还可使用其它字符串的字符来替换该字符串中的指定字符。 
可以使用“块移动” (MOVE_BLK)、“不可中断的存储区移动” (UMOVE_BLK)和“块移

动”（MOVE_BLK_VARIANT）指令移动 ARRAY 数据类型的操作数。可以使用“移动字符

串”(S_MOVE) 指令移动 STRING 数据类型的操作数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“移动值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY、IEC 数
据类型、PLC 数
据类型 (UDT)、
DB_ANY

I、Q、M、D、L 
或常量

用于覆盖目标地址的元素

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY、IEC 数
据类型、PLC 数
据类型 (UDT)、
DB_ANY

I、Q、M、D、L 目标地址

有关有效数据类型的更多信息，位于“另请参见”下。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL MOVE // 调用该指令。

IN := "TagIn_LREAL" // 将移动操作数“TagIn_LREAL”中的内容。

OUT := "TagOut_LREAL" // 并传送到操作数“TagOut_LREAL”中。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_LREAL 1.23456789098e55
OUT TagOut_LREAL 1.23456789098e55

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

有关 MOVE 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

Deserialize：取消序列化 (S7-1500)

说明

可以使用“取消序列化”指令反向转换 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型

> 的顺序表示并填充所有内容。可使用该指令将多个序列化数据区转换回其去序列化表示形

式。

如果只是希望转换回 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 的单个顺序表示，

还可以直接使用指令“TRCV：通过通信连接接收数据”。

PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 顺序表示所在存储区 "SRC_ARRAY" 的
数据类型必须为 ARRAY of BYTE 或 ARRAY of CHAR，并在版本 V1.0 中声明为标准访问。标

准存储区的容量为 64 KB。在转换之前确保有充足的存储空间。自版本 V2.0 起，还支持优

化的存储区。 
如果使用“序列化”指令填充 "SRC_ARRAY" 存储区，则会自动插入任何所需填充字节。如果

通过其它方式填充 "SRC_ARRAY" 存储区，则需要手动插入任何所需填充字节。无论 
"SRC_ARRAY" 位于优化存储区还是标准存储区，去序列化期间都会忽略填充字节。 
建议将 ARRAY 的下限定义为“0”，这是因为 ARRAY 中的下标对应 POS 参数值。例如，

ARRAY[0] = POS 0。下文中的说明与示例均基于此公式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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存储区的容量

对齐规则为优化存储区内的简单结构中不包含填充字节。这样，优化存储区中的结构大小将

小于标准存储区中的。结构型和嵌套结构型 ARRAY 包含填充字节。对于包含组合结构（所

需存储空间更高）的存储区而言，该规则并并为通用规则。

S7-1500 系列 CPU：
对于块属性为“优化块访问”的块，BOOL 类型的长度为 1 个字节。这样，优化存储区中主

要由 BOOL 数据类型组成的结构大小将大于标准存储区。因此，含少量 BOOL 数据类型的组

合型结构在优化存储区内的大小，要小于该结构在标准存储区内的大小。

优化存储区

对固件版本 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
系列 CPU，要取消较大结构的序列化，可将顺序表示的存储区声明为优化访问。对于标准存

储区，顺序表示中内容保存不变。ARRAY 中的字节仅支持符号化访问。

参数

下表列出了“取消序列化”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_ARRAY Input ARRAY[*] of 
BYTE 1)

或者

ARRAY of CHAR

I、Q、D、FB 的
块接口（可在 
Input、
Output、Static 
和 Temp 部分

中）。

无 I/O 数据

用于保存其数据流将取消

序列化的 ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of CHAR。
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

DEST_VARI
ABLE

InOut 所有数据类型 I、Q、D、FB 的
块接口。

无 I/O 数据

已取消序列化数据待写入

的目标变量。 
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

POS InOut DINT I、Q、M、D、L POS 参数中的操作数将根

据转换后客户数据所占用

的字节数，存储第一个字

节的下标。POS 参数将从 
0 开始计算。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

1) 仅适用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本为 V2.0 及以上版

本的 S7-1500 系列 CPU。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B0 参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 的存储区重叠。

8136 SRC_ARRAY 参数处的变量不在一个标准访问块中。

8150 SRC_ARRAY 参数中的 VARIANT 数据类型包含一个 ZERO 指针。

8151 SRC_ARRAY 参数中的引用无效

8153 SRC_ARRAY 参数没有足够的可用存储空间。

8154 SRC_ARRAY 参数中的数据类型无效

8250 NULL 指针已在 DEST_ARRAY 参数处传递。

8251 DEST_VARIABLE 参数中的引用无效

8382 POS 参数的值超出数组的限值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 4.2 (S7-1200) 和 2.0 (S7-1500) 及以上版本的特殊功能： 
以下错误代码具有不同的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8136 对 SRC_ARRAY 参数处的存储区访问无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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固件版本 V2.8 及以上版本中的特殊功能 (S7-1500)：
要对“取消序列化”指令（版本 V2.1）的性能进行优化，参数 SRC_ARRAY  和 
DEST_VARIABLE  不能为 VARIANT 指针，而只能使用特定的数据类型。

请注意，对指令的错误响应将会因此更改：出错时，CPU 不输出任何错误代码，而是切换为 
STOP 模式并生成访问错误。为了避免该错误，可通过指令 "GET_ERROR" 和 "GET_ERR_ID" 进
行本地错误处理。

固件版本 V2.2 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
使用“取消序列化”指令（版本 V2.2）时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）中

的元素无法再互连输入或输出参数 (SRC_ARRAY/DEST_VARIABLE)。
固件版本 V2.1 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
在“取消序列化”指令（版本 V2.1 及以上版本）的优化版本中，由于过程数据的复杂性，需

要比之前版本更多的工作存储器空间。

示例

下表列出了操作数的声明：

操作数 数据类型 声明

DeliverPos INT 位于 FB 或 FC 块接口的“Input”
部分。

BufferPos DINT 位于 FB 或 FC 块接口的

“Temp”部分。Error INT
Label STRING[4]
cmp BOOL

下表列出了 PLC 数据类型的声明：

PLC 数据类型的名称 名称 数据类型

Article Number DINT
Declaration STRING
Colli INT

Client Title INT
First name STRING[10]
Surname STRING[10]

指令
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下表列出了数据块的声明：

数据块的名称 名称 数据类型

Target Client "Client"（PLC 数据类型）

Article Array[0..10] of 
"Article"（PLC 数据类型）

Bill Array[0..10] of INT
Buffer Field Array[0..294] of BYTE

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L 0 // 将值“0”装载到累加器 1 中。

T #BufferPos // 值“0”被传送到 #BufferPos 操作数。

  
CALL Deserialize // 调用该指令。

SRC_ARRAY := "Buffer".Field //“Buffer”变量中的客户数据被取消序列化。

RET_VAL := #Error // 错误信息

DEST_VARIABLE := "Target".Client // 取消序列化的客户数据被写入“Target”变量。

POS := #BufferPos // #BufferPos 操作数会基于经过转换的客户数据所占

用的字节数，存储第一个字节的索引。

  
AN BR // 如果在执行该指令的过程中发生错误，程序的处理将跳

至结束位置。JC end
  
CALL Deserialize // 调用该指令。

SRC_ARRAY := "Buffer".Field //“Buffer”变量的分隔表被取消序列化。以“arti”或
“Bill”字符的形式插入分隔表，从而更好地区分客户数

据。

RET_VAL := #Error // 错误信息

DEST_VARIABLE := #Label // 写入“#Label”操作数的分隔表的取消序列化字符。

POS := #BufferPos // 经过转换的字符使用的字节数保存在 #BufferPos 
操作数中。

  
AN BR // 如果在执行该指令的过程中发生错误，程序的处理将跳

至结束位置。JC end
  
CALL S_COMP // 调用该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN1 := 'arti' // 将字符“arti”与 #Label 操作数中存储的字符进行

比较。IN2 := #Label
OUT := #cmp // 该指令的结果

  

指令
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STL 说明

A #cmp // 如果比较操作返回信号状态“0”，#Label 操作数中的

字符将不是“arti”字符，程序的处理将跳至

“noarticle”跳转标签。
JCN noarticle

  
CALL Deserialize // 如果比较结果为“1”，则调用该指令。

SRC_ARRAY := "Buffer".Field // 物品数据被取消序列化。

RET_VAL := #Error // 错误信息

DEST_VARIABLE := 
"Target".Article[#DeliverPos]

// 取消序列化的物品数据被写入“Target”变量。

POS := #BufferPos // 经过转换的物品数据使用的字节数保存在

“#BufferPos”操作数中。

  
AN BR // 如果处理期间未发生错误，表示已到达块结束位置。

JC end
BE
  
noarticle：NOP 0 // 如果“arti”的比较为“0”，则程序在此处继续处理。

  
CALL S_COMP // 调用该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN1 := 'Bill' // 将字符“Bill”与 #Label 操作数中存储的字符进行

比较。

 
IN2 := #Label

OUT := #cmp // 该指令的结果

  
A #cmp // 如果比较操作返回信号状态“1”，#Label 操作数中的

字符将是“Bill”字符，程序的处理将继续。JCN end
  
CALL Deserialize // 如果比较结果为“1”，则调用该指令。

SRC_ARRAY := "Buffer".Field // 计费数据被取消序列化。

RET_VAL := #Error // 错误信息

DEST_VARIABLE := 
"Target".Bill[#DeliverPos]

// 取消序列化的客户数据被写入“Target”变量。

POS := #BufferPos // 经过转换的物品数据使用的字节数保存在

“#BufferPos”操作数中。

  
AN BR // 如果处理期间未发生错误，表示已到达块结束位置。

JC end
BE
  
end: CLR // 在发生错误时跳至跳转标签“end”。
SAVE // RLO 将保存在 BR 位中。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
ARRAY 变量的结构 (页 318)
STRUCT 变量的结构 (页 309)
STRING 变量的结构 (页 295)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
STL 基础知识 (页 9525)

Serialize：序列化 (S7-1500)

说明

可以使用“序列化”指令将多个 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 转
换为顺序表示，而不会丢失结构部分。

可以使用该指令临时将用户程序的多个结构化数据项保存到缓冲区中（ 好位于全局数据块

中），并发送到其它 CPU。用于保存转换后数据的存储区的数据类型必需为 ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of CHAR，并在版本 V1.0 中声明为标准访问。在版本 V2.0 及以上版本中，还支持

优化数据。源数据区内的填充数据在目标数组中未定义。这些数据可以为填充字节或某数据

区的填充位（如，ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型 (UDT)）以及当前某个未使用字符串中

的字符。 
标准存储区的容量为 64 KB。如果参数 DEST_ARRAY 位于标准存储区中，则根据标准存储区

规则，大于 64 KB 的结构不能进行序列化。

建议将 ARRAY 的下限定义为“0”，这是因为 ARRAY 中的下标对应 POS 参数值。例如，

ARRAY[0] = POS 0。下文中的说明与示例均基于此公式。

参数 POS 处操作数中包含有关转换后数据占用的字节数量信息。

如果要发送单个 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型 pe>，可以直接调用

指令“TSEND：通过通信连接发送数据”。

指令
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存储区的容量

对齐规则为优化存储区内的简单结构中不包含填充字节。这样，优化存储区中的结构大小将

小于标准存储区中的。结构型和嵌套结构型 ARRAY 包含填充字节。对于包含组合结构（所

需存储空间更高）的存储区而言，该规则并并为通用规则。

S7-1500 系列 CPU：
如果某个块的块属性为“优化块访问”，则 BOOL 数据类型的长度将取决于紧跟其后的数据

类型。即，如果 BOOL 数据类型之后为 BYTE，则长度为 1 个字节。即，如果 BOOL 数据类

型之后为 WORD，则长度为 2 个字节。这样，优化存储区中主要由 BOOL 数据类型组成的结

构大小将大于标准存储区。因此，含少量 BOOL 数据类型的组合型结构在优化存储区内的大

小，要小于该结构在标准存储区内的大小。

因此，建议序列化的源数据区从大数据类型开始，以布尔型元素结束。这样，可大幅减少用

于填充的填充位。

优化存储区

对固件版本 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
系列 CPU，要对较大结构进行序列化，可将存储区声明为优化访问。对于标准存储区，顺序

表示保存不变。

参数

下表列出了“序列化”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_VARIA
BLE

Input 所有数据类型 I、Q、D、FB 的
块接口、无 I/O 
数据 

待序列化的变量。 
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

DEST_ARRA
Y

InOut ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of 
CHAR

I、Q、D、FB 的
块接口（可在 
Input、
Output、Static 
和 Temp 部分

中）。

无 I/O 数据 

用于存储所生成数据流的 
ARRAY。
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

POS InOut DINT I、Q、M、D、L POS 参数处的操作数，将

根据已转换客户数据所占

用的总字节数，存储第一

个字节的下标。POS 参数

将从 0 开始计算。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B0 参数 SRC_VARIABLE 和 DEST_ARRAY 的存储区重叠。

8150 SRC_VARIABLE 参数中的 VARIANT 数据类型包含一个 ZERO 指针。

8151 SRC_VARIABLE 参数中的引用无效

8236 SRC_ARRAY 参数处的变量不在一个标准访问块中。

8250 NULL 指针已在 DEST_ARRAY 参数处传递。

8251 DEST_ARRAY 参数中的引用无效

8253 参数 DEST_ARRAY 处该变量可提供的空间不足，无法包含参数 SRC_VARIABLE 
处变量中的内容。由于 POS 参数处变量的输入值，可用的存储空间将减少。

POS 参数处的输入值可确定 DEST_ARRAY 参数处变量中的起始位置。

8254 DEST_ARRAY 参数中的数据类型无效

8382 POS 参数的值超出数组的限值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 4.2 (S7-1200) 和 2.0 (S7-1500) 及以上版本的特殊功能： 

指令
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以下错误代码具有不同的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8236 对 DEST_ARRAY 参数处的存储区访问无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 V2.8 及以上版本中的特殊功能 (S7-1500)：
要对“序列化”指令（版本 V2.1）的性能进行优化，参数 SRC_VARIABLE  和 DEST_ARRAY  
不能为 VARIANT 指针，而只能使用特定的数据类型。

请注意，对指令的错误响应将会因此更改：出错时，CPU 不输出任何错误代码，而是切换为 
STOP 模式并生成访问错误。为了避免该错误，可通过指令 "GET_ERROR" 和 "GET_ERR_ID" 进
行本地错误处理。

固件版本 V2.2 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
使用“序列化”指令（版本 V2.2）时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）中的元

素无法再互连输入或输出参数 (SRC_VARIABLE/DEST_ARRAY)。
固件版本 V2.1 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
在“序列化”指令（版本 V2.1 及以上版本）的优化版本中，由于过程数据的复杂性，需要

比之前版本更多的工作存储器空间。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L 0 // 将值“0”装载到累加器 1 中。

T #BufferPos // 值“0”被传送到 #BufferPos 操作数。

  
CALL Serialize // 调用该指令。

SRC_VARIABLE := "Source".Client //“Source”变量中的客户数据被序列化。

RET_VAL := #Error // 错误信息

DEST_ARRAY := "Buffer".Field // 顺序表示被写入“Buffer”变量。

POS := #BufferPos //“Buffer”.Field 的下一个未写入字节的索引存储在 
#BufferPos 操作数中。
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STL 说明

CALL S_MOVE // 调用该指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := 'arti' // 'arti' 字符被复制到 #Label 操作数中。

OUT := #Label
  
CALL Serialize // 调用该指令。

SRC_VARIABLE := #Label / / 字符被序列化。

RET_VAL := #Error // 错误信息

DEST_ARRAY := "Buffer".Field // 顺序表示被写入客户数据后的“Buffer”.Field 变量。

POS := #BufferPos // #BufferPos 操作数的值相应递增。

  
CALL Serialize // 调用该指令。

SRC_VARIABLE := 
"Source".Article[#DeliverPos]

//“Source”变量中特定部件的数据被序列化。

RET_VAL := #Error // 错误信息

DEST_ARRAY := "Buffer".Field // 顺序表示被写入'arti' 字符后的“Buffer”变量。

POS := #BufferPos // 字节数

下表列出了操作数的声明：

操作数 数据类型 声明

DeliverPos INT 在块接口的“Input”部分

BufferPos DINT 在块接口的“Temp”部分

Error INT 在块接口的“Temp”部分

Label STRING[4] 在块接口的“Temp”部分

下表列出了 PLC 数据类型的声明：

PLC 数据类型的名称 名称 数据类型

Article Number DINT
Declaration STRING
Colli INT

Client Title INT
First name STRING[10]
Surname STRING[10]

指令
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下表列出了数据块的声明：

数据块的名称 名称 数据类型

Source
 

Client "Client"（PLC 数据类型）

Article Array[0..10] of 
"Article"（PLC 数据类型）

Buffer Field Array[0..294] of BYTE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
ARRAY 变量的结构 (页 318)
STRUCT 变量的结构 (页 309)
STRING 变量的结构 (页 295)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
STL 基础知识 (页 9525)

MOVE_BLK：移动块 (S7-1500)

说明

可以使用“移动块”(Move block) 指令将一个存储区（源范围）的数据移动到另一个存储区

（目标范围）中。使用参数 COUNT 可以指定将移动到目标范围中的元素个数。可通过 IN 参
数处的元素宽度来指定待移动元素的宽度。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果移动的数据量超出 IN 参数或 OUT 参数可容纳的量，输出 OUT 的值将无效。

说明

ARRAY 的使用

该指令用于从指定索引开始，将定义元素中 n 个元素（n 取决于参数 COUNT 的值）的内容

从源范围复制到目标范围。

参数

下表列出了“移动块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN 1) Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 待复制源区域中的首个元

素

COUNT Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要从源范围复制到目标范

围的元素个数

OUT 1) Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 源范围内容要复制到的目

标范围中的首个元素

1) Array 结构中的元素只能使用指定的数据类型。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL MOVE_BLK // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := #a_array[2] // 待移动的第一个元素。

COUNT := "Tag_Count" // 要从源范围移动到目标范围的元素个数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

OUT := #b_array[1] // 待移动的第一个元素。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN a_array[2] 操作数“a_array”的数据类型

为 ARRAY[0..5] of INT。它包

含 6 个 INT 数据类型的元素。

COUNT Tag_Count 3
OUT b_array[1] 操作数“b_array”的数据类型

为 ARRAY[0..6] of INT。它包

含 7 个 INT 数据类型的元素。

从第三个元素开始，该指令选择 #a_array 变量中的三个 INT 元素，并将其内容复制到 
#b_array 输出变量中，从第二个元素开始。

说明

有关 MOVE_BLK 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持的以下文档：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个中？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

MOVE_BLK_VARIANT：移动块 (S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源范围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）

中。可以将一个完整的 ARRAY 或 ARRAY 的元素复制到另一个相同数据类型的 ARRAY 中。源 
ARRAY 和目标 ARRAY 的大小（元素个数）可能会不同。可以复制一个 ARRAY 内的多个或单

个元素。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要复制的元素数量不得超过所选源范围或目标范围。

如果在创建块时使用该指令，则无需确定该 ARRAY，源和目标将使用 VARIANT 进行传输。

无论后期如何声明该 ARRAY，参数 SRC_INDEX 和 DEST_INDEX 始终从下限“0”开始计数。

如果复制的数据多于可用的数据，则不执行该指令。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input 2) VARIANT（指向

一个 ARRAY 或一

个 ARRAY 元
素），ARRAY of 
<数据类型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待复制的源块

COUNT Input UDINT I、Q、M、D、L 
或常量

已复制的元素数目

如果参数 SRC 或参数 
DEST 中未指定任何 
ARRAY，则将参数 COUNT 
的值设置为“1”。

SRC_INDEX Input DINT I、Q、M、D、L 
或常量

定义要复制的第一个元

素：

• SRC_INDEX 参数将从 
0 开始计算。如果参数 
SRC 中指定了 ARRAY，
则参数 SRC_INDEX 中
的整数将指定待复制源

区域中的第一个元素。

而与所声明的 ARRAY 
限值无关。

• 如果 SRC 参数中未指

定 ARRAY 或者仅指定

了 ARRAY 的某个元

素，则将 SRC_INDEX 
参数的值赋值为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DEST_INDE
X

Input DINT I、Q、M、D、L 
或常量

定义了目标存储区的起点。

• DEST_INDEX 参数将从 
0 开始计算。如果参数 
DEST 中指定了 
ARRAY，则参数 
DEST_INDEX 中的整数

将指定待复制目标范围

中的第一个元素。而与

所声明的 ARRAY 限值

无关。

• 如果参数 DEST 中未指

定任何 ARRAY，则将参

数 DEST_INDEX 赋值为

“0”。
DEST Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

源块中内容将复制到的目

标区域。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

1) DEST 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。
2) 参数 SRC 的数据类型不能为 BOOL 和 BOOL 型 ARRAY。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 数据类型不匹配。使用 ARRAY of PLC 数据类型 (UDT)，而非 ARRAY of Struct。
8151 无法访问 SRC 参数。

8152 未输入参数 SRC 的操作数。

8153 参数 SRC 在生成代码时出错

8154 参数 SRC 的操作数具有 BOOL 数据类型。

8281 参数 COUNT 的值无效

8382 SRC_INDEX 参数的值超出 ARRAY 的下限。

8383 参数 SRC_INDEX 和 COUNT 的合计值超出 ARRAY 的下限。

8482 DEST_INDEX 参数的值超出 ARRAY 的上限。

8483 参数 DEST_INDEX 和 COUNT 的合计值超出 ARRAY 的上限。

8534 DEST 参数为写保护

8551 无法访问 DEST 参数。

8552 未输入参数 DEST 的操作数。

8553 参数 DEST 在生成代码时出错

8554 参数 DEST 的操作数具有 BOOL 数据类型。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL MOVE_BLK_VARIANT // 调用指令。

SRC := #SrcField // 待移动的第一个元素

COUNT := "Tag_Count" // 要从源范围移动到目标范围的元素个数。

SRC_INDEX := "Tag_Src_Index" //SRC 参数处待移动的第一个元素

DEST_INDEX := "Tag_Dest_Index" //DEST 参数处待移动的第一个元素

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

DEST := #DestField //待移动源区域的第一个元素。

RET_VAL := "Tag_Result" // 错误信息

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 块接口中的声明 操作数 值

SRC Input #SrcField 局部操作数 #SrcField 
使用了一个在编程块

时仍然未知的 PLC 数
据类型。

(ARRAY[0..10] of 
"MOVE_UDT")

COUNT Input Tag_Count 2
SRC_INDEX Input Tag_Src_Index 3
DEST_INDEX Input Tag_Dest_Index 3
DEST InOut #DestField 局部操作数 

#DestField 使用了一

个在编程块时仍然未

知的 PLC 数据类型。

(ARRAY[10..20] of 
"MOVE_UDT")

将两个元素从源范围（从 MOVE_UDT 的 ARRAY [0..10] 的第 4 个元素开始）移动到目标范围。

复制的元素将从第 4 个元素开始粘贴到 ARRAY [10..20] of MOVE_UDT 中。

说明

有关 MOVE_BLK_VARIANT 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文

章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
STL 基础知识 (页 9525)

UMOVE_BLK：不可中断的存储区移动 (S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”(Move block uninterruptible) 指令将一个存储区（源范

围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）中。该指令不可中断。使用参数 COUNT 可以

指定将移动到目标范围中的元素个数。可通过输入 IN 中元素的宽度来定义元素待移动的宽度。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

说明

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。这也解释了在执行“不可中断的存储区移动”

指令期间，CPU 中断响应次数增加的原因。

如果移动的数据量超出 IN 参数或 OUT 参数可容纳的量，输出 OUT 的值将无效。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

说明

ARRAY 的使用

该指令用于从指定索引开始，将定义元素中 n 个元素（n 取决于参数 COUNT 的值）的内容

从源范围复制到目标范围。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“不可中断的存储区移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN 1) Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 待复制源区域中的首个元

素

COUNT Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要从源范围复制到目标范

围的元素个数

OUT 1) Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 源范围内容要复制到的目

标范围中的首个元素

1) Array 结构中的元素只能使用指定的数据类型。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL UMOVE_BLK // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := #a_array[2] // 待移动的第一个元素。

COUNT := "Tag_Count" // 要从源范围移动到目标范围的元素个数。

OUT := #b_array[1] // 待移动的第一个元素。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN a_array[2] 操作数“a_array”的数据类型

为 ARRAY[0..5] of INT。它包

含 6 个 INT 数据类型的元素。

COUNT Tag_Count 3
OUT b_array[1] 操作数“b_array”的数据类型

为 ARRAY[0..6] of INT。它包

含 7 个 INT 数据类型的元素。

从第三个元素开始，该指令选择 #a_array 变量中的三个 INT 元素，并将其内容复制到 
#b_array 输出变量中，从第二个元素开始。此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。

说明

有关 UMOVE_BLK 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持的以下文档：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个中？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

FILL_BLK：填充块 (S7-1500)

说明

可以使用“填充存储区”指令，用 IN 输入的值填充一个存储区域（目标范围）。从输出 OUT 
指定的地址开始填充目标范围。可以使用参数 COUNT 指定复制操作的重复次数。执行该指

令时，输入 IN 中的值将移动到目标范围，重复次数由参数 COUNT 的值指定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变更元素的 大值为 ARRAY 或结构中的元素个数。如果复制的数据超过 OUT 输出中的元素，

则将返回一个意外结果。

说明

ARRAY 的使用

该指令读取源范围中所选元素的内容，并从指定索引开始将该内容向目标范围复制 n 次（n = 
取决于参数 COUNT 的值）。

填充结构

与 ARRAY 中的元素相同，也可为结构（STRUCT、PLC 数据类型）中多个元素填充相同的值。

待填充元素的结构中包含元素的元素数据类型必须相同。而且，该结构也可嵌入到其它结构

中。

参数

下表列出了“填充块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

I、Q、M、D、
L、P 或常量

用于填充目标范围的元素

COUNT Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

移动操作的重复次数

OUT Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 目标范围中填充的起始地

址

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ARRAY 的使用示例

以下示例说明了填充 ARRAY 时该指令的工作原理：

STL 说明

CALL FILL_BLK // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

   IN := #FillValue // 待复制的值

   COUNT := "Tag_Count" // 复制操作的重复次数

   OUT := #TargetArea[1] // 从 ARRAY #TargetArea[1..5] of INT 的第一个元素开始填充目

标范围

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN FillValue 该操作数的数据类型为 INT。
COUNT Tag_Count 3
OUT TargetArea 操作数 TargetArea 的数据类

型为 ARRAY[1..5] of INT。它

包含 5 个 INT 数据类型的元

素。

该指令从操作数从第一个元素开始，将 #FillValue 的值复制到 #TargetArea 输出变量中三次。

该结构的使用示例

以下示例说明了填充结构时该指令的工作原理：

可使用以下元素创建一个全局数据块：

Data_block_1 数据类型

MyStruct1 STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

MyStruct2 STRUCT

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Data_block_1 数据类型

  SubArray ARRAY[1..2] of STRUCT
  SubArray[1] STRUCT

  NestedStruct STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

SubArray[2] STRUCT
  Nested

Struct
  STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

生成以下程序代码，寻址 MyStruct1 变量：

STL 说明

CALL FILL_BLK // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

   IN := 10 // 待复制的值

   COUNT := 2 // 复制操作的重复次数

   OUT := 
"Data_block_1".MyStruct1.Memb
er_2

// 从 Member_2 开始填充结构。即，Member_1 和 Member_4 保持不

变。

生成以下程序代码，寻址 MyStruct2 变量：

STL 说明

CALL FILL_BLK // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

   IN := 10 // 待复制的值

   COUNT := 2 // 复制操作的重复次数

   OUT := 
"Data_block_1".MyStruct2.
SubArray[1].Member_2

// 从 Member_2 开始填充结构。即，Member_1 和 Member_4 保持不

变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

UFILL_BLK：不可中断的存储区填充 (S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区填充”(Fill block uninterruptible) 指令，用 IN 输入的值填充一

个存储区域（目标范围）。该指令不可中断。从输出 OUT 指定的地址开始填充目标范围。可

以使用参数 COUNT 指定复制操作的重复次数。执行该指令时，输入 IN 中的值将移动到目标

范围，重复次数由参数 COUNT 的值指定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

说明

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。这也解释了在执行“不可中断的存储区填充”

指令期间，CPU 报警响应次数增加的原因。

变更元素的 大值为 ARRAY 或结构中的元素个数。如果复制的数据超过 OUT 输出中的元素，

则将返回一个意外结果。

说明

ARRAY 的使用

该指令读取源范围中所选元素的内容，并从指定索引开始将该内容向目标范围复制 n 次（n = 
取决于参数 COUNT 的值）。

可以使用“不可中断的存储区填充”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

填充结构

与 ARRAY 中的元素相同，也可为结构（STRUCT、PLC 数据类型）中多个元素填充相同的值。

待填充元素的结构中包含元素的元素数据类型必须相同。而且，该结构也可嵌入到其它结构

中。

指令
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参数

下表列出了“不可中断的存储区填充”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

I、Q、M、D、
L、P 或常量

用于填充目标范围的元素

COUNT Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

移动操作的重复次数

OUT Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 目标范围中填充的起始地

址

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

以下示例说明了填充 ARRAY 时该指令的工作原理：

STL 说明

CALL UFILL_BLK // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

   IN := #FillValue // 待复制的值

   COUNT := "Tag_Count" // 复制操作的重复次数

   OUT := #TargetArea[1] // 从 ARRAY #TargetArea[1..5] of INT 的第一个元素开始填充目

标范围

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN FillValue 该操作数的数据类型为 INT。
COUNT Tag_Count 3
OUT TargetArea 操作数 TargetArea 的数据类

型为 ARRAY[1..5] of INT。它

包含 5 个 INT 数据类型的元

素。

该指令从操作数从第一个元素开始，将 #FillValue 的值复制到 #TargetArea 输出变量中三次。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。

该结构的使用示例

以下示例说明了填充结构时该指令的工作原理：

可使用以下元素创建一个全局数据块：

Data_block_1 数据类型

MyStruct1 STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

MyStruct2 STRUCT

指令
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Data_block_1 数据类型

  SubArray ARRAY[1..2] of STRUCT
  SubArray[1] STRUCT

  NestedStruct STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

SubArray[2] STRUCT
  Nested

Struct
  STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

生成以下程序代码，寻址 MyStruct1 变量：

STL 说明

CALL UFILL_BLK // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

   IN := 10 // 待复制的值

   COUNT := 2 // 复制操作的重复次数

   OUT := 
"Data_block_1".MyStruct1.Memb
er_2

// 从 Member_2 开始填充结构。即，Member_1 和 Member_4 保持不

变。

生成以下程序代码，寻址 MyStruct2 变量：

STL 说明

CALL UFILL_BLK // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

   IN := 10 // 待复制的值

   COUNT := 2 // 复制操作的重复次数

   OUT := 
"Data_block_1".MyStruct2.
SubArray[1].Member_2

// 从 Member_2 开始填充结构。即，Member_1 和 Member_4 保持不

变。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

SCATTER：将位序列解析为单个位 (S7-1500)

说明

指令“将位序列解析为单个位”用于将数据类型为 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 的变

量解析为单个位，并保存在 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或仅包含有布尔型元素的 PLC 数
据类型中。

说明

多维 ARRAY of BOOL
使用“将位序列解析为单个位”指令时，不支持多维 ARRAY of BOOL。

说明

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的长度

ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的元素数目必须恰好等于位序列指定的数量。 
例如，如果数据类型为 BYTE，则 ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中必须恰好包含 8 个元素

（WORD = 16、DWORD = 32、LWORD = 64）。 

说明

该指令的可用性

该指令可用于 S7-1500 系列 CPU 固件版本 V2.1 及以上版本。

例如，通过这种方式您可以解析状态字，并使用索引读取和改变单个位的状态。使用 
GATHER，可再次将各个位组合为位序列。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BYTE, WORD, 
DWORD, LWORD

I、Q、M、D、L 所解析的位序列

这些值不得位于

的 I/O 区域或工

艺对象的 DB 内。

OUT Output ARRAY[*] of 
BOOL、STRUCT 
或 PLC 数据类型

*：8、16、32 
或 64 个元素

I、Q、M、D、L 保存 ARRAY、
STRUCT 或 PLC 
数据类型中的各

个位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceWord Input WORD
DestinationArray Output ARRAY[0..15] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL  
CALL SCATTER // 调用该指令

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

    IN := #SourceWord 数据类型为 WORD 的操作数 #SourceWord 被解析为单

个位 (16)，并将其分配给操作数 
#DestinationArray 的各个元素。

    OUT := #DestinationArray

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceWord WORD（16 位）

OUT DestinationArray 操作数“DestinationArray”的
数据类型为 ARRAY[0..15] of 
BOOL。其中包含 16 个元

素，因此与待解析 WORD 的
长度相同。

PLC 数据类型 (UDT) 的使用示例

创建以下 PLC 数据类型“myBits”：

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceWord Input WORD
DestinationUDT Output “myBits”

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL  
CALL SCATTER // 调用该指令

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

指令
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STL  
    IN := #SourceWord // 将数据类型为 WORD 的操作数 #SourceWord 解析

为单个位 (16)，并将其分配给操作数 
#DestinationArray 的各个元素。

    OUT := #DestinationUDT

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceWord WORD（16 位）

OUT DestinationUDT 操作数“DestinationUDT”为 
PLC 数据类型 (UDT)，其中包

含 16 个元素，因此与待解析 
WORD 的长度相同。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令
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SCATTER_BLK：将 ARRAY of <位序列> 中的元素解析为单个位 (S7-1500)

说明

“将位序列 ARRAY 的元素解析为单个位”指令用于将 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 数
据类型的 ARRAY 分解为单个位，并保存在元素类型仅为布尔型的 ARRAY of BOOL、匿名 
STRUCT 或 PLC 数据类型中。在 COUNT_IN 参数中，可指定待解析源 ARRAY 中的元素数目。

IN 参数中源 ARRAY 的元素数量可能多于 COUNT_IN 参数中的指定数量。要保存所解析位序

列的各个位，ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中必须包含足够的元素数量。但

这可能会增加目标存储区空间。

说明

多维 ARRAY of BOOL
如果 ARRAY 是一个多维 ARRAY of BOOL，即使维度的填充位未明确声明且不可访问，但仍

会进行计数。

示例 1：ARRAY[1..10,0..4,1..2] of BOOL 的处理方式与 ARRAY[1..10,0..4,1..8] of BOOL 或 
ARRAY[0..399] of BOOL 类似。

示例 2：在 IN 参数处，将互连一个 ARRAY[0..5] of WORD (sourceArrayWord[2])。参数 
COUNT_IN 的值为“3”。在 OUT 参数处，将互连一个 ARRAY[0..1,0..5,0..7] of BOOL 
(destinationArrayBool[0,0,0])。参数 IN 和参数 OUT 中两个数组的大小均为 96 位。ARRAY 
of WORD 将解析为 48 个单个位。

说明

如果目标 ARRAY 的 ARRAY 下限不是“0”，请注意以下几点：

出于性能原因，索引必须始终以 BYTE、WORD 或 DWORD 限值开始。这就意味着索引必须从 
ARRAY 的下限处开始计算。通过以下公式进行相应计算：

有效下标 = ARRAY 下限 + n（位序列数量）× 所需位序列位数

对于 ARRAY[-2..45] of BOOL 和位序列 WORD，计算如下所示：

• 有效索引 (-2) = -2 + 0 × 16
• 有效索引 (14) = -2 + 1 × 16
• 有效索引 (30) = -2 + 2 × 16
相关示例，请参见如下内容。

说明

该指令的可用性

该指令可用于 S7-1500 系列 CPU 固件版本 V2.1 及以上版本。

例如，通过这种方式您可以解析状态字，并使用索引读取和改变单个位的状态。使用 
GATHER，可再次将各个位组合为位序列。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 以下类型 
ARRAY[*] 的元

素

- BYTE
- WORD
- DWORD
- LWORD

I、Q、M、D、L 所解析的 ARRAY 
of <位序列>
这些值不得位于

的 I/O 区域或工

艺对象的 DB 内。

COUNT_IN Input USINT, UINT, 
UDINT, ULINT

I、Q、M、D、L 对待解析源 
ARRAY 中的元素

数量进行计数。

该值不得位于的 
I/O 区域或工艺对

象的数据库内。

OUT Output 以下类型 
ARRAY[*] 的元

素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据类型

I、Q、M、D、L 保存 ARRAY、
STRUCT 或 PLC 
数据类型中的各

个位

可以从指令框的“???”下拉列表中选择所需位序列。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

下限为“0”的目标 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayWord Input ARRAY[0..5] of WORD
CounterInput UDINT
DestinationArrayBool Output ARRAY[0..95] of BOOL

指令
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以下示例说明了该指令的工作原理：

STL  
CALL SCATTER_BLK // 调用该指令 

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

    In := #SourceArrayWord[2] // 操作数 #SourceArrayWord 的第 3、第 4 和第 
5 个字解析为单个位 (48)。

    COUNT_IN := #CounterInput // 3 个字得到解析

    OUT := DestinationArrayBool[0] // 从第 1 个开始，将元素分配给操作数 
#DestinationArrayBool 的各个元素。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayWord ARRAY[0..5] of WORD（可以

解析 96 位。）

COUNT_IN CounterInput = 3 UDINT3（将解析 3 个字或 48 
位。这意味着目标 ARRAY 中
至少需包含 48 个位。）

OUT DestinationArrayBool[0] 操作数

“DestinationArrayBool”的数

据类型为 ARRAY[0..95] of 
BOOL。这表示它可以提供 
96 个 BOOL 元素。

下限为“-2”的目标 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayWord Input ARRAY[0..5] of WORD
CounterInput UDINT
DestinationArrayBool Output ARRAY[-2..93] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL  
CALL SCATTER_BLK // 调用该指令 

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

    In := #SourceArrayWord[2] // 操作数 #SourceArrayWord 的第 3、第 4 和第 
5 个字解析为单个位 (48)。

指令
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STL  
    COUNT_IN := #CounterInput // 3 个字得到解析

    OUT := DestinationArrayBool[14] // 从第 16 个元素开始，将分配到操作数 
#DestinationArrayBool 的各个元素中。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayWord[2] ARRAY[0..5] of WORD（可以

解析 96 位。）

COUNT_IN CounterInput = 3 UDINT3（将解析 3 个字或 48 
位。这意味着目标 ARRAY 中
至少需包含 48 个位。）

OUT DestinationArrayBool[14] 操作数

“DestinationArrayBool”的数

据类型为 ARRAY[-2..93] of 
BOOL。这表示它可以提供 
96 个 BOOL 元素。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

GATHER：将各个位组合为位序列 (S7-1500)

说明

指令“将各个位组合为位序列”用于将仅包含布尔型元素的 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 
或 PLC 数据类型中的各个位组合为一个位序列。位序列保存在数据类型为 BYTE、WORD、
DWORD 或 LWORD 的变量中。 

说明

多维 ARRAY of BOOL
使用“将各个位组合为位序列”指令时，不支持多维 ARRAY of BOOL。

指令
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说明

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的长度

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的元素数目必须恰好等于位序列指定的数量。 
例如，如果数据类型为 BYTE，则 ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中必须恰好包含 8 个
元素（WORD = 16、DWORD = 32、LWORD = 64）。 

说明

该指令的可用性

该指令可用于 S7-1500 系列 CPU 固件版本 V2.1 及以上版本。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input ARRAY[*] of 
BOOL、STRUCT 
或 PLC 数据类型

*：8、16、32 
或 64 个元素

I、Q、M、D、L ARRAY、
STRUCT 或 PLC 
数据类型，这些

数据类型中的各

个位将组合为一

个位序列。

这些值不得位于

的 I/O 区域或工

艺对象的 DB 内。

OUT Output BYTE, WORD, 
DWORD, LWORD

I、Q、M、D、L 组合后的位序

列，保存在一个

变量中

可以从指令框的“???”下拉列表中选择所需位序列。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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ARRAY 的使用示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArray Input ARRAY[0..15] of BOOL
DestinationWord Output WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL  
CALL GATHER // 调用该指令

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

    IN := #SourceArray // 操作数 #SourceArray 的各个位将组合为一个 
WORD。

    OUT := #DestinationWord // 16 个组合的位保存在操作数 #DestinationWord 
中。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArray 操作数“SourceArray”的数据

类型为 ARRAY[0..15] of 
BOOL。其中包含 16 个元

素，因此与需要将位进行组

合的字的长度相当。

OUT DestinationWord WORD（16 位）

指令
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PLC 数据类型 (UDT) 的使用示例

创建以下 PLC 数据类型“myBits”：

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceUDT Input “myBits”
DestinationWord Output WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL  
CALL GATHER // 调用该指令

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

    IN := #SourceUDT // 操作数 #SourceUDT 的各个位将组合为一个 WORD。
    OUT := #DestinationWord // 16 个组合的位保存在操作数 #DestinationWord 

中。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceUDT 操作数“SourceUDT”为 PLC 数
据类型 (UDT)，其中包含 16 
个元素，因此与需要将位进

行组合的字的长度相当。

OUT DestinationWord WORD（16 位）

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

GATHER_BLK：将单个位合并到 ARRAY of <位序列> 的多个元素中 (S7-1500)

说明

指令“将各个位组合为 ARRAY of <位序列> 的多个元素”用于将仅包含布尔型元素的 ARRAY 
of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中的各个位组合为 ARRAY of <位序列> 中的一个或

多个元素。您可以在 COUNT_OUT 参数中指定要写入的目标 ARRAY 元素数量。在此步中，还

可隐式指定 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中所需的元素数量。OUT 参数中

目标 ARRAY 的元素数量可能多于 COUNT_OUT 参数中的指定数量。要保存待组合的各个位，

ARRAY of <位序列> 中必须包含足够的元素数目。但目标 ARRAY 可能更大。

说明

多维 ARRAY of BOOL
如果 ARRAY 是一个多维 ARRAY of BOOL，即使维度的填充位未明确声明且不可访问，但仍

会进行计数。

示例 1：ARRAY[1..10,0..4,1..2] of BOOL 的处理方式与 ARRAY[1..10,0..4,1..8] of BOOL 或 
ARRAY[0..399] of BOOL 类似。

示例 2：在 OUT 参数处，将互连一个 ARRAY[0..5] of WORD (sourceArrayWord[2])。参数 
COUNT_IN 的值为“3”。在 IN 参数处，将互连一个 ARRAY[0..1,0..5,0..7] of BOOL 
(destinationArrayBool[0,0,0])。参数 IN 和参数 OUT 中两个数组的大小均为 96 位。48 个单

个位将组合为 ARRAY of BOOL。

说明

如果源 ARRAY 的 ARRAY 下限不是“0”，请注意以下几点：

出于性能原因，索引必须始终以 BYTE、WORD 或 DWORD 限值开始。这就意味着索引必须从 
ARRAY 的下限处开始计算。通过以下公式进行相应计算：

有效下标 = ARRAY 下限 + n（位序列数量）× 所需位序列位数

对于 ARRAY[-2..45] of BOOL 和位序列 WORD，计算如下所示：

• 有效索引 (-2) = -2 + 0 × 16
• 有效索引 (14) = -2 + 1 × 16
• 有效索引 (30) = -2 + 2 × 16
相关示例，请参见如下内容。

指令
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说明

该指令的可用性

该指令可用于 S7-1500 系列 CPU 固件版本 V2.1 及以上版本。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 以下类型 
ARRAY[*] 的元

素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据类型

I、Q、M、D、L ARRAY of 
BOOL、STRUCT 
或 PLC 数据类

型，其中各个位

待组合（源 
ARRAY）
这些值不得位于

的 I/O 区域或工

艺对象的 DB 内。

COUNT_OUT Input USINT, UINT, 
UDINT, ULINT

I、Q、M、D、L 计数目标 ARRAY 
的元素数量。

该值不得位于的 
I/O 区域或工艺对

象的数据库内。

OUT Output 以下类型 
ARRAY[*] 的元

素

- BYTE
- WORD
- DWORD
- LWORD

I、Q、M、D、L 保存各个位的 
ARRAY of <位序

列>（目标 
ARRAY）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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下限为“0”的源 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayBool Input ARRAY[0..95] of BOOL
CounterOutput UDINT
DestinationArrayWord Output ARRAY[0..5] of WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL  
CALL GATHER_BLK // 调用该指令

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := SourceArrayBool[0] // 从操作数 #SourceArrayBool 的第 1 个元素开

始，将 48 个位组合到操作数 
#DestinationArrayWord 中。

COUNT_OUT := #CounterOutput // 组合 3 个字

OUT := DestinationArrayWord[2] // 目标 ARRAY 中的起点是第三个元素。这意味着前 
16 位将写入目标 ARRAY 的第三个字，第二组 16 位写

入第四个字，第三组 16 位写入第五个字。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayBool[0] 操作数“SourceArrayBool”的
数据类型为 ARRAY[0..95] of 
BOOL。这意味着，它可提供 
96 个 BOOL 元素，可再次组

合成字。

COUNT_OUT CounterOutput = 3 UDINT3（要写入 3 个字。这

意味着源 ARRAY 中必须包含 
48 个位。）

OUT DestinationArrayWord[2] 操作数

“DestinationArrayWord”的数

据类型为 ARRAY[0..5] of 
WORD。即，包含有 6 个 
WORD 的元素。

指令
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下限为“-2”的源 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayBool Input ARRAY[-2..93] of BOOL
CounterOutput UDINT
DestinationArrayWord Output ARRAY[0..5] of WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL  
CALL GATHER_BLK // 调用该指令

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := SourceArrayBool[14] // 从操作数 #SourceArrayBool 的第 16 个元素开

始，将 48 个位组合到操作数 
#DestinationArrayWord 中。

COUNT_OUT := #CounterOutput // 组合 3 个字

OUT := DestinationArrayWord[2] // 目标 ARRAY 中的起点是第三个元素。这意味着将忽

略源 ARRAY 的前 16 位。第二组 16 位将写入目标 
ARRAY 的第三个字，第三组 16 位写入第四个字，第四

组 16 位写入第五个字。不考虑源 ARRAY 剩余的 64 个
位。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayBool[14] 操作数“SourceArrayBool”的
数据类型为 ARRAY[-2..93] of 
BOOL。由于起点是第 16 个
元素，因此仅 80 个 BOOL 元
素可再次组合到字中。

COUNT_OUT CounterOutput = 3 UDINT3（要写入 3 个字。这

意味着源 ARRAY 中必须包含 
48 个位。）

OUT DestinationArrayWord[2] 操作数

“DestinationArrayWord”的数

据类型为 ARRAY[0..5] of 
WORD。即，包含有 6 个 
WORD 的元素。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

AssignmentAttempt：引用的赋值操作 (S7-1500)

说明

使用“AssignmentAttempt”指令，可对引用变量进行赋值。 
支持以下赋值操作：

• 尝试将 VARIANT 分配给一个引用

• 尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用

尝试将 VARIANT 分配给一个引用

引用变量的数据类型在声明时确定，而 VARIANT 变量的数据类型则在运行时确定。引用变

量不允许进行隐式数据转换。因此，为两个变量指定两个数据类型时，可使用赋值尝试指令。

借助赋值操作，会在运行期间进行检查，以确认分配的变量的数据类型是否正确。如果正确，

则执行该指令。如果该指令执行成功，则目标变量中包含一个有效的引用，否则为 NULL。
尝试赋值后，可以检查尝试是否成功，并根据该结果继续处理程序。在 LAD 和 FBD 中，可

以将使能输出“ENO”用于检查操作。如果赋值尝试成功，“ENO”将返回信号状态“1”。只有成

功后才能在程序段中继续执行后续指令。

在 STL 和 SCL 中，可使用指令“IS_NULL”或“NOT_NULL”来检查赋值尝试是否成功等。 
以下规则适用于 VARIANT 的赋值尝试。在运行过程中，如果 VARIANT 变量不符合以下规则，

则返回值“NULL”。
• VARIANT 需指向一个优化存储区中的地址。

• VARIANT 不得指向临时存储区中的地址。

• 如需将 VARIANT 指定给一个 ARRAY 引用，则需遵循以下规则：

– VARIANT 变量必须指向一个限值与所声明的引用完全相同的 ARRAY。指向 ARRAY [0..9] 
的 VARIANT 变量与变量 REF_TO ARRAY[1..10] 不匹配。 

– 此外，在固件版本为 V2.5 的 S7-1500 系列 CPU 中，用于生成 VARIANT 变量值的块还

应执行一次编译操作。 

指令
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• VARIANT 不能指定给一个工艺对象的引用。

• 在 SCL 中，赋值操作无法用于多重赋值运算 (a := b := c;) 中。

尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用

工艺对象的引用始终指向特定的工艺对象，例如 REF_TO TO_SpeedAxis。如果要在运行期间

通过 DB_ANY 类型的变量分配工艺对象，需要检查该工艺对象与声明的引用是否匹配。为此，

可使用赋值操作。尝试赋值时，运行过程中将检查该工艺对象是否具有所声明的类型。如果

数据类型正确，则会执行分配。如果分配执行成功，则目标变量中包含一个有效的引用，否

则为 NULL。
尝试将 DB_ANY 分配给一个工艺对象的引用时，遵循以下规则：

• DB_ANY 必须指向优化存储区中的工艺对象。

•  两个相同类型的工艺对象可以相互分配。

• 派生类型可以分配给其基本类型。

• 基本类型不能分配给其派生类型。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input VARIANT
DB_ANY

• FC 的块接

口：

Input、
Output、
InOut、
Temp

• FB 的块接

口：

Input、
InOut、
Temp

指针指向其地址

待读取的源变量

DST Output 如果 SRC = 
VARIANT，则引

用：

• 位序列，

BOOL 除外、

• 整数、 
• 浮点数、

• 字符串、

• PLC 数据类型 
(UDT)、

• 系统数据类

型 (SDT)、
• ARRAY of <已

命名的数据类

型>
如果 SRC = 
DB_ANY，则引

用：

• 工艺对象

• FC 的块接

口：

Input、
Output、
Temp 

• FB 的块接

口：

Temp

引用地址待传送

源变量的地址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令
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块接口按如下方式设计：

在程序代码中，尝试将“myVariant”分配给引用变量“myReference”。在运行过程中，如果

“myVariant”的数据类型为“Int”，则"myReference"  中包含一个指向 VARIANT 源变量的有效引

用，否则为 NULL。如果下一个“NOT_NULL”查询为 True，则表示分配成功而且输出参数

“Tag_Out”可写入。

随后会尝试将 "myDB" 分配给 "myReferenceTO" 引用变量。如果运行期间 "myDB" 指向类型为

“定位轴”的工艺对象，则 "myReferenceTO" 包含有效引用，否则为 NULL。如果赋值操作

成功，使能输出“ENO”的信号状态为“1”，并且可以写入输出参数“Tag_Out”。

参见

有关引用的基本知识 (页 330)
尝试赋值一个引用 (页 345)

指令
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有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

ARRAY 数据块 (S7-1500)

ReadFromArrayDB：从 ARRAY 数据块中读取 (S7-1500)

说明

可以使用“从 ARRAY 数据块中读取”(Read from ARRAY data block) 指令从索引引用的 ARRAY 
DB 块类型的数据块中读取元素并将元素值写入目标范围。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

参数

下表列出了“从 ARRAY 数据块中读取”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DB Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待读取的数据块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

DB 中被读取的元素。标准

值可以是常数、全局变量

或索引值。

VALUE Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待读取并输出的值

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

1) VALUE 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 1993



有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

80B5 复制操作被中断。

8132 数据块不存在、太短、写保护或位于装载存储器中。

8135 ARRAY 数据块中包含无效值。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8282 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8450 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8452 代码生成错误

8453 导致该错误的原因有以下两种：

• VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。 
• 这两个变量不在具有“优化访问”的存储区内。有关存储区访问类型的更多

信息，请参见“块访问的基本知识 (页 63)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL ReadFromArrayDB // 调用指令

DB := "ArrayDB" // 待读取数据的数据块。

INDEX := "ArrayDB".THIS[2] // 从数据块中读取第二个元素。

RET_VAL := "TagRet_Val" // 错误信息

VALUE := "TargetField" // 从参数 VALUE 中读取值。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 Array [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE TargetField 操作数“TargetField”是 INT 数
据类型的全局变量。

将读取“ArrayDB”中的第二个元素并写入操作数“TargetField”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
STL 基础知识 (页 9525)

WriteToArrayDB：写入 ARRAY 数据块 (S7-1500)

说明

可以使用“写入 ARRAY 数据块”(Write to ARRAY data block) 指令将索引引用的元素写入 
ARRAY DB 块类型的数据块中。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

参数

下表列出了“写入数组数据块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DB Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待写入数据的数据块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待写入数据的 DB 中的元

素。标准值可以是常数、

全局变量或索引值。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

VALUE Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待写入的值

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

80B5 复制操作被中断。

8132 数据块不存在、太短或位于装载存储器中。

8134 该数据块被写保护。

8135 该数据块不是 ARRAY 数据块。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8282 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8350 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8352 代码生成错误

指令
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8353 导致该错误的原因有以下两种：

• VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。 
• 这两个变量不在具有“优化访问”的存储区内。有关存储区访问类型的更多

信息，请参见“块访问的基本知识 (页 63)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL WriteToArrayDB // 调用指令

DB := "ArrayDB" // 待写入数据的数据块

INDEX := 2 // 该值将写入数据块的元素 [2] 中。

RET_VAL := "TagRet_Val" // 错误信息

VALUE := "SourceField" // 待写入数据块中的值。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 Array [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE SourceField 操作数“SourceField”是 INT 数
据类型的全局变量。

操作数“SourceField”的值将写入 ARRAY DB 的第二个元素中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)

指令
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ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
STL 基础知识 (页 9525)

ReadFromArrayDBL：从装载内存的数组数据块中读取 (S7-1500)

说明

可以使用“从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取”(Read from ARRAY data block in load 
memory) 指令从装载存储器 ARRAY DB 块类型的数据块中读取索引应用的元素并将其写入目

标范围。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果 ARRAY 数据块使用块属性“仅存储在装载存储器”进行指定，则该数组数据块将仅存

储在装载存储器中。

当 REQ 参数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。参数 BUSY 的信号状态将为“1”。当 BUSY 
参数中检测到信号下降沿时，将终止该指令。在一个程序周期内，DONE 参数的信号状态为

“1”，而且在该周期内，读取的值将输出到 VALUE 参数中。在所有其它程序周期内，参数 
VALUE 的值将保持不变。

参数

下表列出了“从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

REQ = "1"：开始读取 
ARRAY 数据块

DB 1) Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待读取的 ARRAY 数据块。

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

DB 中被读取的元素。标准

值可以是常数、全局变量

或索引值。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

VALUE 1) InOut VARIANT D（全局数据块

的元素）

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指向待读取工作存储器中

的 DB 的指针，并写入该

工作存储器的值。

不必使用“TEMP”部分的本

地常数或变量。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = "1"：仍在读取数

组数据块

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = "1"：该指令执行

成功

ERROR Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 ERROR 中输

出一个错误代码。

1) 该数据块必须创建为带有“优化”块属性。

ERROR 参数

下表列出了 ERROR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8230 数据块编号不正确。

8231 数据块不存在。

8232 该数据块太短，或者不在装载存储器中。

8235 该数据块不是一个 ARRAY 数据块。

8254 该数据块的数据类型不正确。

8382 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8750 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8751 代码生成错误

8752 代码生成错误

8753 VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关“READ_DBL”和“WRIT_DBL”指令触发的错误代码说明，请参见相应的指令说明。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL ReadFromArrayDBL, 
"ReadFromArrayDBL_DB"

// 调用指令

REQ := "TagReg" // 出现信号上升沿时执行该指令。

DB := "ArrayDB" // 待读取数据的数据块。

INDEX := 2 // 从数据块中读取元素 [2]。
VALUE := "TargetField" // 从参数 VALUE 中读取值。

BUSY := "TagBusy" // 指示该指令是否仍在执行中。

DONE := "TagDone" // 指示该指令是否结束执行。

ERROR := "TagError" // 错误信息

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

REQ TagReq BOOL
DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 ARRAY [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE TargetField 操作数“TargetField”是 INT 数
据类型的全局变量。

BUSY TagBusy BOOL
DONE TagDone BOOL

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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当“TagReq”操作数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。将读取“ArrayDB”中的第二个元素

并输出到“VALUE”参数中。在操作数“TagBusy”处检测到下降沿时，将中止该指令的执行同时

参数 VALUE 将不再变化。该指令执行后，操作数“TagDone”的信号状态将为 TRUE。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
READ_DBL： 从装载存储器的数据块中读取数据 (页 3331)
WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块中 (页 3336)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
STL 基础知识 (页 9525)

WriteToArrayDBL：写入装载内存的数组数据块中 (S7-1500)

说明

可以使用“写入装载存储器的 ARRAY 数据块”(Write to ARRAY data block in load memory) 指
令将索引引用的元素写入装载存储器 ARRAY DB 块类型的数据块中。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of <数据类型> 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果 ARRAY 数据块使用块属性“仅存储在装载存储器”进行指定，则该数组数据块将仅存

储在装载存储器中。

当 REQ 参数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。参数 BUSY 的信号状态将为“1”。如果在 
BUSY 参数中检测到信号下降沿，则将终止该指令同时将 VALUE 参数中的值写入该数据块中。

在一个程序周期内，参数 DONE 的信号状态为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“写入装载存储器的 ARRAY 数据块中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

REQ = "1"：开始写入数组

数据块

DB 1) Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待写入数据的 ARRAY 数据

块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待写入数据的 DB 中的元

素。标准值可以是常数、

全局变量或索引值。

VALUE 1) Input VARIANT D（全局数据块

的元素）

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指向待读取工作存储器中

的 DB 的指针，并写入该

工作存储器的值。

不必使用“TEMP”部分的本

地常数或变量。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = "1"：仍在写入到

数组数据块

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = "1"：该指令执行

成功

ERROR Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 ERROR 中输

出一个错误代码。

1) 该数据块必须创建为带有“优化”块属性。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ERROR 参数

下表列出了 ERROR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8230 数据块编号不正确。

8231 数据块不存在。

8232 该数据块太短，或者不在装载存储器中。

8234 该数据块被写保护。

8235 该数据块不是一个 ARRAY 数据块。

8254 该数据块的数据类型不正确。

8382 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8450 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8751 代码生成错误

8752 代码生成错误

8753 VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关“READ_DBL”和“WRIT_DBL”指令触发的错误代码说明，请参见相应的指令说明。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL WriteToArrayDBL, 
"WriteToArrayDBL_DB"

// 调用指令

REQ := "TagReg" // 出现信号上升沿时执行该指令。

DB := "ArrayDB" // 待读取数据的数据块。

INDEX := 2 // 从数据块中读取元素 [2]。
VALUE := "SourceField" // 从参数 VALUE 中读取值。

BUSY := "TagBusy" // 指示该指令是否仍在执行中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2003



STL 说明

DONE := "TagDone" // 指示该指令是否结束执行。

ERROR := "TagError" // 错误信息

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

REQ TagReq BOOL
DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 ARRAY [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE SourceField 操作数“SourceField”是 INT 数
据类型的全局变量。

BUSY TagBusy BOOL
DONE TagDone BOOL

当“TagReq”操作数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。在操作数“TagBusy”处检测到下降

沿时，将立即终止该指令的执行并将参数 VALUE 中的值写入“ArrayDB”的第二个元素中。该

指令执行后，操作数“TagDone”的信号状态将为 TRUE。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
READ_DBL： 从装载存储器的数据块中读取数据 (页 3331)
WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块中 (页 3336)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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读/写访问 (S7-1500)

PEEK：读取存储地址 (S7-1500)

说明

“读取存储地址”指令用于在不指定数据类型的情况下从存储区读取存储地址。

使用存储区 16#84：DB
如果将数据块用作存储区且在创建程序代码时未知，则可通过 EN/ENO 机制识别可能的访问

错误：

 
CALL PEEK
AREA := 16#84
DBNUMBER := 1
BYTEOFFSET := 2
RET_VAL := #Peeker
 
JBI end
L 16#ffff
T #Peeker
end:NOP 0

参数

下表列出了“读取存储地址”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

AREA Input BYTE I、Q、M、D 可以选择以下区域：

• 16#81：Input
• 16#82：Output
• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
• 16#1：I/O 输入

DBNUMBER Input DINT、DB_ANY I、Q、M、D 如果 AREA = DB，则为数

据块数量，否则为“0”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BYTEOFFSE
T

Input DINT I、Q、M、D 待读取的地址

仅使用 16 个 低有效位。

RET_VAL Output 位字符串 I、Q、M、D 指令的结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

说明

如果要读取输入、输出或位存储区中的存储地址，则必须将参数 DBNUMBER 的值置位为“0”，
否则指令将无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL PEEK // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

AREA := "Tag_Area" // 选定的数据块区域

DBNUMBER := "Tag_DBNumber" // 数据块编号

BYTEOFFSET := "Tag_Byte" // 待读取的地址

RET_VAL := "Tag_Result" // 结果

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

AREA Tag_Area 16#84
DBNUMBER Tag_DBNumber 5
BYTEOFFSET Tag_Byte 20
RET_VAL Tag_Result 字节值“20”

该指令从数据块“5”中的“Tag_Byte”操作数内读取地址值“20”，并在“Tag_Result”操作数中返回

结果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PEEK_BOOL：读取存储地址 (S7-1500)

说明

“读取存储位”指令用于在不指定数据类型的情况下从标准存储区读取存储位。

使用存储区 16#84：DB
如果将数据块用作存储区且在创建程序代码时未知，则可通过 EN/ENO 机制识别可能的访问

错误：

 
CALL PEEK_BOOL
AREA := 16#84
DBNUMBER := 1
BYTEOFFSET := 2
BITOFFSET := 1
RET_VAL := #Peeker_BOOL
 
SPBI end
L 16#ffff
T #Peeker_BOOL
end:NOP 0

参数

下表列出了“读取存储位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

AREA Input BYTE I、Q、M、D 可以选择以下区域：

• 16#81：Input
• 16#82：Output
• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
• 16#1：I/O 输入

DBNUMBER Input DINT、DB_ANY I、Q、M、D 如果 AREA = DB，则为数

据块数量，否则为“0”
BYTEOFFSE
T

Input DINT I、Q、M、D 待读取的地址

仅使用 16 个 低有效位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BITOFFSET Input INT I、Q、M、D 待读取的位

RET_VAL Output BOOL I、Q、M、D 指令的结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

说明

如果要读取输入、输出或位存储区中的存储位，则必须将参数 DBNUMBER 的值置位为“0”，
否则指令将无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL PEEK_BOOL // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

AREA := "Tag_Area" // 选定的数据块区域

DBNUMBER := "Tag_DBNumber" // 数据块编号

BYTEOFFSET := "Tag_Byte" // 待读取的地址

BITOFFSET := "Tag_Bit" // 待读取的位

RET_VAL := "Tag_Result" // 结果

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

AREA Tag_Area 16#84
DBNUMBER Tag_DBNumber 5
BYTEOFFSET Tag_Byte 20
BITOFFSET Tag_Bit 3
RET_VAL Tag_Result 3

该指令从数据块“5”中字节“20”的“Tag_Bit”操作数内读取存储位值“3”，并在“Tag_Result”操作

数中返回结果。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

POKE：写入存储地址 (S7-1500)

说明

“写入存储地址”指令用于在不指定数据类型的情况下将存储地址写入标准存储区。

使用存储区 16#84：DB
如果将数据块用作存储区且在创建程序代码时未知，则可通过 EN/ENO 机制识别可能的访问

错误：

参数

下表列出了“写入存储地址”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

AREA Input BYTE I、Q、M、D 可以选择以下区域：

• 16#81：Input
• 16#82：Output
• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
• 16#2：I/O 输出

DBNUMBER Input DINT、DB_ANY I、Q、M、D 如果 AREA = DB，则为数

据块数量，否则为“0”
BYTEOFFSE
T

Input DINT I、Q、M、D 待写入的地址

仅使用 16 个 低有效位。

VALUE Input 位字符串 I、Q、M、D 待写入的值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

说明

如果要将存储地址写入输入、输出或位存储区，则必须将参数 DBNUMBER 的值置位为“0”，
否则指令将无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL POKE // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

AREA := "Tag_Area" // 选定的数据块区域

DBNUMBER := "Tag_DBNumber" // 数据块编号

BYTEOFFSET := "Tag_Byte" // 待读取的地址

VALUE := "Tag_Value" // 待写入的值

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

AREA Tag_Area 16#84
DBNUMBER Tag_DBNumber 5
BYTEOFFSET Tag_Byte 20
VALUE Tag_Value 16#11

该指令使用值“16#11”覆盖数据块“5”中的存储地址“20”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

POKE_BOOL：写入存储位 (S7-1500)

说明

“写入存储位”指令用于在不指定数据类型的情况下将存储位写入标准存储区。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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使用存储区 16#84：DB
如果将数据块用作存储区且在创建程序代码时未知，则可通过 EN/ENO 机制识别可能的访问

错误：

参数

下表列出了“写入存储位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

AREA Input BYTE I、Q、M、D 可以选择以下区域：

• 16#81：Input
• 16#82：Output
• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
• 16#2：I/O 输出

DBNUMBER Input DINT、DB_ANY I、Q、M、D 如果 AREA = DB，则为数

据块数量，否则为“0”
BYTEOFFSE
T

Input DINT I、Q、M、D 待写入的地址

仅使用 16 个 低有效位。

BITOFFSET Input INT I、Q、M、D 待写入的位

VALUE Input BOOL I、Q、M、D 待写入的值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

说明

如果要将存储位写入输入、输出或位存储区，则必须将参数 DBNUMBER 的值置位为“0”，否

则指令将无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL POKE_BOOL // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

AREA := "Tag_Area" // 选定的数据块区域

DBNUMBER := "Tag_DBNumber" // 数据块编号

BYTEOFFSET := "Tag_Byte" // 待读取的地址。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

BITOFFSET := "Tag_Bit" // 待读取的位

VALUE := "Tag_Value" // 待写入的值

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

AREA Tag_Area 16#84
DBNUMBER Tag_DBNumber 5
BYTEOFFSET Tag_Byte 20
BITOFFSET Tag_Bit 3
VALUE Tag_Value M0.0

该指令使用值“M0.0”覆盖数据块“5”中字节“20”的存储位“3”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

POKE_BLK：写入存储区 (S7-1500)

说明

“写入存储区”指令用于在不指定数据类型的情况下将存储区写入不同的标准存储区中。

使用存储区 16#84：DB
如果将数据块用作存储区且在创建程序代码时未知，则可通过 EN/ENO 机制识别可能的访问

错误：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“写入存储区”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

AREA_SRC Input BYTE I、Q、M、D 可以在源存储区中选择以

下区域：

• 16#81：Input
• 16#82：Output
• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
DBNUMBER_
SRC

Input DINT, DB_ANY 1) I、Q、M、D 如果 AREA = DB，则为源

存储区中的数据块数量，

否则为“0”
BYTEOFFSET
_SRC

Input DINT I、Q、M、D 源存储区中待写入的地址

仅使用 16 个 低有效位。

AREA_DEST Input BYTE I、Q、M、D 可以在目的存储区中选择

以下区域：

• 16#81：Input
• 16#82：Output
• 16#83：位存储区

• 16#84：DB
DBNUMBER_
DEST

Input DINT, DB_ANY 1) I、Q、M、D 如果 AREA = DB，则为目

的存储区中的数据块数

量，否则为“0”
仅使用 16 个 低有效位。

BYTEOFFSET
_DEST

Input DINT I、Q、M、D 目的存储区中待写入的地

址

仅使用 16 个 低有效位。

COUNT Input DINT I、Q、M、D 已移动的字节数目

1) DBNUMBER_SRC 和 DBNUMBER_DEST 参数必须属于同一种数据类型。即，两个变量必

须为 DINT 数据类型或 DB_ANY 数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

说明

如果要将存储地址写入输入、输出或位存储区，则必须将参数 DBNUMBER 的值置位为“0”，
否则指令将无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL POKE_BLK // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

AREA_SRC := "Tag_Source_Area" // 源存储区中选定的数据块区域

DBNUMBER_SRC := 
"Tag_Source_DBNumber"

// 源存储区中的数据块数量

BYTEOFFSET_SRC := 
"Tag_Source_Byte"

// 源存储区中待读取的地址

AREA_DEST := 
"Tag_Source_Area"

// 目标存储区中选定的数据块区域

DBNUMBER_DEST := 
"Tag_Source_DBNumber"

// 目标存储区中的数据块数量

BYTEOFFSET_DEST := 
"Tag_Source_Byte"

// 目标存储区中待读取的地址

COUNT := "Tag_Count" // 移动的字节数

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

AREA_SRC Tag_Source_Area 16#84
DBNUMBER_SRC Tag_Source_DBNumber 5
BYTEOFFSET_SRC Tag_Source_Byte 20
AREA_DEST Tag_Destination_Area 16#83
DBNUMBER_DEST Tag_Destination_DBNumber 0
BYTEOFFSET_DEST Tag_Destination_Byte 30
COUNT Tag_Count 100

该指令将数据块“5”中从地址“20”开始的 100 个字节写入位存储器中从地址“30”开始的存储区

内。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2014 编程和操作手册, 11/2022



参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

READ_LITTLE：以小端格式读取数据 (S7-1500)

说明

可以使用“以小端格式读取数据”指令以小端字节序列从存储区读取数据并将此数据写入单

个变量。使用小端格式时，首先保存具有 低有效位的字节，即保存在 低存储器地址。

参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 属于 VARIANT 数据类型。但对于参数可以互连的数据

类型，有几点限制。参数 DEST_VARIABLE 的 VARIANT 必须为基本数据类型。参数 
SRC_ARRAY 的 VARIANT 指向供读取的存储区，并且必须是 ARRAY of BYTE。
还可以对参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 使用带变量 ARRAY 索引的实际参数。

参数 POS 的操作数确定存储区中读取数据的起始位置。

说明

读取 VARIANT 或 BOOL 数据类型的变量

如果要读取 VARIANT 指向的变量，请使用“序列化”或“取消序列化”指令。

如果要读取 BOOL 数据类型的变量，则使用“片段访问”。

参数

下表列出了“以小端格式读取数据”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_ARRAY Input ARRAY of BYTE I、Q、M、D、L 待读取的存储区

OUT Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2015



参数 声明 数据类型 存储区 说明

DEST_VARI
ABLE

Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、LDT、
TOD、LTOD、
DATE、CHAR、
WCHAR、
BCD16、BCD32

I、Q、M、D、L 读取值

POS InOut DINT I、Q、M、D、L 确定读取数据的起始位

置。POS 参数将从 0 开始

计算。

参数 OUT
下表列出了 OUT 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 SRC_ARRAY 参数的数据类型不是 ARRAY of BYTE。
8382 POS 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8383 POS 参数的值在 ARRAY 的限制范围内，但存储区的大小超出了 ARRAY 的上限。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL READ_LITTLE // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

SRC_ARRAY := #SourceField // 从存储区 #SourceField 中读取整数 1_295_788_826。
OUT := "Tag_Error" // 错误信息

DEST_VARIABLE := 
#DINTVariable

// 整数以小端格式写入操作数 #DINTVariable。DEST_VARIABLE 参数

的数据类型指定读取的字节数。

POS := #TagPos // 数量 4 将保存在操作数“#TagPos”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

SRC_ARRAY #SourceField BYTE 类型的 ARRAY [0..3]
:= 16#1A, 16#2B, 16#3C, 
16#4D

DEST_VARIABLE #DINTVariable 1295788826
16#4D3C2B1A

POS #TagPos 0 => 4

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

WRITE_LITTLE：以小端格式写入数据 (S7-1500)

说明

可以使用“以小端格式写入数据”指令以小端字节序列将单个变量的数据写入存储区。使用

小端格式时，首先保存具有 低有效位的字节，即保存在 低存储器地址。

参数 SRC_VARIABLE 和 DEST_ARRAY 属于 VARIANT 数据类型。但对于参数可以互连的数据

类型，有几点限制。参数 SRC_VARIABLE 的 VARIANT 必须指向基本数据类型。参数 
DEST_ARRAY 的 VARIANT 指向写入数据的存储区，并且必须是 ARRAY of BYTE。
还可以对参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 使用带变量 ARRAY 索引的实际参数。

参数 POS 的操作数确定存储区中写入数据的起始位置。

说明

写入 VARIANT 或 BOOL 数据类型的变量

如果要写入 VARIANT 指向的变量，请使用“序列化”或“取消序列化”指令。

如果要写入 BOOL 数据类型的变量，则使用“片段访问”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“以小端格式写入数据”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_VARIA
BLE

Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、LDT、
TOD、LTOD、
DATE、CHAR、
WCHAR、
BCD16、BCD32

I、Q、M、D、L 写入其数据的变量

OUT Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

DEST_ARRA
Y

InOut ARRAY of BYTE I、Q、M、D、L 待写入数据的存储区

POS InOut DINT I、Q、M、D、L 确定写入数据的起始位

置。POS 参数将从 0 开始

计算。

参数 OUT
下表列出了 OUT 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 SRC_ARRAY 参数的数据类型不是 ARRAY of BYTE。
8382 POS 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8383 POS 参数的值在 ARRAY 的限制范围内，但存储区的大小超出了 ARRAY 的上限。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL WRITE_LITTLE // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

SRC_VARIABLE := 
#DINTVariable

// #DINTVariable 操作数中的整数 1_295_788_826 将以小端格式写入

存储区 #TargetField。SRC_VARIABLE 参数的数据类型指定写入多少字

节。

OUT := "Tag_Error" // 错误信息

DEST_ARRAY := #TargetField // 存储区

POS := #TagPos // 数量 4 将保存在操作数“#TagPos”中。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

SRC_VARIABLE #DINTVariable 1295788826
16#4D3C2B1A

DEST_ARRAY #TargetField BYTE 类型的 ARRAY [0..10]
= 16#1A, 16#2B, 16#3C, 
16#4D

POS #TagPos 0 => 4

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

READ_BIG：以大端格式读取数据 (S7-1500)

说明

可以使用“以小端格式读取数据”指令以大端字节序列从存储区读取数据并将此数据写入单

个变量。使用大端格式时，首先保存具有 高有效位的字节，即保存在 低存储器地址。 
参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 属于 VARIANT 数据类型。但对于参数可以互连的数据

类型，有几点限制。参数 DEST_VARIABLE 的 VARIANT 必须为基本数据类型。SRC_ARRAY 参
数的 VARIANT 指向要读取的存储区，并且必须为 ARRAY of BYTE。
还可以对参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 使用带变量 ARRAY 索引的实际参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2019



参数 POS 的操作数确定存储区中读取数据的起始位置。

说明

读取 VARIANT 或 BOOL 数据类型的变量

如果要读取 VARIANT 指向的变量，请使用“序列化”或“取消序列化”指令。

如果要读取 BOOL 数据类型的变量，则使用“片段访问”。

参数

下表列出了“以大端格式读取数据”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_ARRAY Input ARRAY of BYTE I、Q、M、D、L 待读取的存储区

OUT Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

DEST_VARI
ABLE

Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、LDT、
TOD、LTOD、
DATE、CHAR、
WCHAR、
BCD16、BCD32

I、Q、M、D、L 读取值

POS InOut DINT I、Q、M、D、L 确定读取数据的起始位

置。POS 参数将从 0 开始

计算。

参数 OUT
下表列出了 OUT 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 SRC_ARRAY 参数的数据类型不是 ARRAY of BYTE。
8382 POS 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8383 POS 参数的值在 ARRAY 的限制范围内，但存储区的大小超出了 ARRAY 的上限。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL READ_BIG // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

SRC_ARRAY := #SourceField // 从存储区 #SourceField 中读取整数 439_041_101。
OUT := "Tag_Error" // 错误信息

DEST_VARIABLE := 
#DINTVariable

// 整数以大端格式写入操作数 #DINTVariable。DEST_VARIABLE 参数

的数据类型指定读取的字节数。

POS := #TagPos // 数量 4 将保存在操作数“#TagPos”中。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

SRC_ARRAY #SourceField BYTE 类型的 ARRAY [0..10]
:= 16#1A, 16#2B, 16#3C, 
16#4D

DEST_VARIABLE #DINTVariable 439041101
16#1A2B3C4D

POS #TagPos 0 => 4

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

WRITE_BIG：以大端格式写入数据 (S7-1500)

说明

可以使用“以大端格式写入数据”指令以大端字节序列将单个变量的数据写入存储区。使用

大端格式时，首先保存具有 高有效位的字节，即保存在 低存储器地址。

参数 SRC_VARIABLE 和 DEST_ARRAY 属于 VARIANT 数据类型。但对于参数可以互连的数据

类型，有几点限制。参数 SRC_VARIABLE 的 VARIANT 必须指向基本数据类型。参数 
DEST_ARRAY 的 VARIANT 指向写入数据的存储区，并且必须是 ARRAY of BYTE。
还可以对参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 使用带变量 ARRAY 索引的实际参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2021



参数 POS 的操作数确定存储区中写入数据的起始位置。

说明

写入 VARIANT 或 BOOL 数据类型的变量

如果要写入 VARIANT 指向的变量，请使用“序列化”或“取消序列化”指令。

如果要写入 BOOL 数据类型的变量，则使用“片段访问”。

参数

下表列出了“以大端格式写入数据”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_VARIA
BLE

Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、LDT、
TOD、LTOD、
DATE、CHAR、
WCHAR、
BCD16、BCD32

I、Q、M、D、L 写入其数据的变量

OUT Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

DEST_ARRA
Y

InOut ARRAY of BYTE I、Q、M、D、L 待写入数据的存储区

POS InOut DINT I、Q、M、D、L 确定写入数据的起始位

置。POS 参数将从 0 开始

计算。

参数 OUT
下表列出了 OUT 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 SRC_ARRAY 参数的数据类型不是 ARRAY of BYTE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8382 POS 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8383 POS 参数的值在 ARRAY 的限制范围内，但存储区的大小超出了 ARRAY 的上限。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL WRITE_BIG // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

SRC_VARIABLE := 
#DINTVariable

// #DINTVariable 操作数中的整数 439_041_101 将以大端格式写入存

储区 #TargetField。SRC_VARIABLE 参数的数据类型指定写入多少字节。

OUT := "Tag_Error" // 错误信息

DEST_ARRAY := #TargetField // 存储区

POS := #TagPos // 数量 4 将保存在操作数“#TagPos”中。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

SRC_VARIABLE #DINTVariable 439041101
16#1A2B3C4D

DEST_ARRAY #TargetField BYTE 类型的 ARRAY [0..10]
= 16#1A, 16#2B, 16#3C, 
16#4D

POS #TagPos 0 => 4

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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VARIANT (S7-1500)

VariantGet：读出 VARIANT 变量值 (S7-1500)

说明

可以使用“读出 VARIANT 变量值”指令读取 SRC 参数的 VARIANT 指向的变量值，并将其写

入 DST 参数的变量。

SRC 参数具有 VARIANT 数据类型。可以在 DST 参数上指定除 VARIANT 外的任何数据类型。

DST 参数变量的数据类型必须与 VARIANT 指向的数据类型相匹配。

说明

要复制结构和 ARRAY，可以使用“MOVE_BLK_VARIANT 指令：块移动”指令。更多信息，请

参见“另请参见”。

参数

下表列出了“读出 VARIANT 变量值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待读取的变量

DST Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY 元素、

PLC 数据类型

I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL VariantGet // 调用指令

SRC := #TagIn_Source // 读取 #TagIn_Source 操作数的 VARIANT 指向的变量值。

DST := "TagOut_Dest" // 将变量的内容写入操作数“TagOut_Dest”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
STL 基础知识 (页 9525)

VariantPut：写入 VARIANT 变量值 (S7-1500)

说明

可以使用“写入 VARIANT 变量值”指令将 SRC 参数的变量值写入 VARIANT 所指向的 DST 参
数存储区中。

DST 参数具有 VARIANT 数据类型。可以在 SRC 参数上指定除 VARIANT 外的任何数据类型。

SRC 参数变量的数据类型必须与 VARIANT 指向的数据类型相匹配。

说明

要复制结构和 ARRAY，可以使用“MOVE_BLK_VARIANT 指令：块移动”指令。更多信息，请

参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“写入 VARIANT 变量值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、日期时

间、字符串、

ARRAY 元素、

PLC 数据类型

I、Q、M、D、
L、P

待读取的变量

DST Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL VariantPut // 调用指令。

SRC := "TagIn_Source" // 读取“TagIn_Source”操作数的值...
DST := #TagIn_Dest // 并写入到操作数 #TagIn_Dest 的 VARIANT 指向的变量。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
MOVE_BLK_VARIANT：移动块 (页 1959)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CountOfElements：获取 ARRAY 元素个数 (S7-1500)

说明

可以使用“获取 ARRAY 元素的数量”指令，查询 VARIANT 指针所包含的 ARRAY 元素数量。

如果是一维 ARRAY，则输出 ARRAY 元素的个数。（上限与下限 +1 的差值）。如果是多维 
ARRAY，则输出所有维的数量。

如果要查询 ARRAY DB 中的各个元素，则可使用指令“ReadFromArrayDB”或
“WriteFromArrayDB”。这是因为，在此可对元素数目进行更为精准的错误评估。

说明

实例 
VARIANT 指针可以不指向实例，因此也可不指向多重实例或多重实例的 ARRAY。

说明

数据块中的 ARRAY。
如果要查询数据块中 ARRAY 中元素的个数，则不能在该块中激活块属性“数据块在设备中

写保护”(Data block write-protected in the device)。否则，参数 RET_VAL 将返回结果“0”，而

与 ARRAY 包含的元素数无关。

如果 VARIANT 变量不是 ARRAY，也将返回结果“0”。
如果 VARIANT 指向 ARRAY of BOOL，则填充元素包含在计数中。（例如，ARRAY[0..1] of 
BOOL 将返回 8）。

参数

下表列出了“获取 ARRAY 元素的数量”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

要查询的变量

RET_VAL Output UDINT I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL CountOfElements // 调用指令。

IN := #TagIn_Source // 读取 #TagIn_Source 操作数的 VARIANT 指向的

变量的 ARRAY 元素数量...
RET_VAL := "TagOut_RetVal" // 并在“TagOut_RetVal”操作数中输出。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
STL 基础知识 (页 9525)

符号化移动 (S7-1500)

运行期间进行符号化访问 (S7-1500)

应用

借助“运行期间进行符号化访问”功能，外部应用程序在运行期间可以访问 PLC 程序中的变

量。外部应用程序可以是 HMI 应用程序、OPC UA 功能或其它通信功能等。可读取或写入变

量。  
创建程序时，并不编写静态的读写访问。实际上，在运行期间动态执行读写访问。通过手动

或通过程序控制的方式输入要在运行期间访问的符号变量名称。

“运行期间进行符号化访问”功能可处理优化数据以及非优化数据。这意味着相对于只能访

问非优化数据的 ANY 指针而言，此功能更加灵活高效。

例如，此功能可通过外部设备或应用程序来跟踪变量。

限制

下列限制适用于运行期间的符号化访问：

• 符号化访问仅适用于 S7-1500 固件版本 V3.0 及以上版本。

• 访问 PLC 变量（I、Q、M）和数据块中的相应元素。

指令
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• 访问基本数据类型以及结构化数据类型中的单个元素。

• 变量必须具有属性“可从 HMI/OPC UA/Web API 访问”或“可从 HMI/OPC UA/Web API 写
入”。

• 不支持以下访问类型：

– 访问结构化数据类型，如 ARRAY 或 STRUCT。
– 访问数据类型 WSTRING、STRING 和 DTL
– 访问 I/O（变量名：P）
– 访问工艺对象的元素

工作原理

要在运行期间访问变量，需要执行两步操作：

1. 通过 HMI 等方式输入的符号化变量名必需进行“解析”。即，在 PLC 程序中需创建相应变量
的引用。引用属于类型化指针，可通过该指针在 PLC 程序中寻址变量。要解析符号变量，请
使用异步指令“ResolveSymbols”。

2. 可通过专门的 Move 指令读取或写入变量值。Move 指令属于同步指令。该指令通过之前生成
的引用寻址变量。

指令
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步骤 1 示例

以下示例说明了使用指令“ResolveSymbols”解析符号变量名称的工作原理：

• 在参数 "nameList" 中指定一个包含要解析的变量名称的 Array of WSTRING。 
• 在参数 "referenceList" 中指定保存变量引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT)。 
• 这两个数组的限值必须相同。 
随后在参数 "referenceList" 中收到对每个符号变量名称的引用。引用包含在系统数据类型

“"ResolvedSymbol"”的结构中。

另请参见： 
ResolveSymbols：解析多个符号 (页 2031)
系统数据类型 ResolvedSymbol (页 2035)

步骤 2 示例

以下示例说明了如何使用指令“MoveResolvedSymbolsToBuffer”读取变量值并将其写入缓冲

区中：

• 在参数 "src" 中，指定包含对已解析变量引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT) 。 
• 在 "dst" 参数中指定 Array of BYTE 。该数组用作写入变量值的目标缓冲区。 
执行指令 "MoveResolvedSymbolsToBuffer" 时，会通过引用读取变量值，并将其写入目标缓

冲区。 
另请参见：

指令
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MoveResolvedSymbolsToBuffer：从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中 (页 2038)

ResolveSymbols：解析多个符号 (S7-1500)

说明

“解析多个符号”指令用于解析多个符号变量名称。执行该指令后，会收到对变量的引用。引

用属于类型化指针，可用于对变量进行读写访问。

在 "nameList" 参数中指定  Array of WSTRING 。运行期间会通过此数组传送待解析的变量名称。

在参数 "referenceList" 中指定保存引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT)。这两个数组的限

值必须相同。

符号变量名称以 WSTRING 格式传输，且长度不得超过 254 个 UTF-16 字符。输入完全限定

的名称（包括命名空间）。不支持表示本地变量的限定符 #。支持数组中的元素，但必须指

定固定下标才能访问元素。不支持通过可变下标（如 myArray[myIndexTag]）进行访问。

完全限定名称示例：

myNamespace.mySubnamespace.myDataBlock.myStructuredTag.myTagMembe
r

使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数，可以仅解析列表中的部分符号。要解析整个符号列表，

可在 "firstIndex" 参数中指定下限，在 "lastIndex" 参数中指定上限。

指令
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该指令以异步方式执行。参数“"execute"”出现信号上升沿时开始执行。该指令在执行过程中 
(Busy = 1)，"nameList" 和 "referenceList" 参数中的值无法更改。

对符号进行解析前，"referenceList" 参数中位于指定数组范围（"firstIndex" 和 "lastIndex"）内

的数组的值将复位。 
该指令执行完成后，"done" 参数值将在一个周期内为 1。参数 "referenceList" 中的数组会填

入对变量的引用。

“execute”参数出现下降沿后，表示“ResolveSymbol”的实例不再处于激活状态。 

说明

组态限值

每次 多可激活 10 条 "ResolveSymbols" 指令。该指令的所有活动实例总共可解析 多 2000 
个符号。

参数

下表列出了“解析多个符号”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

execute Input BOOL I、Q、M、D、L 出现信号上升沿

时，会开始执行

指令。

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待解析的第一个

变量名称的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待解析的 后一

个变量名称的下

标。

done Output BOOL I、Q、M、D、L Done = 1
该指令执行完

成。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

busy Output BOOL I、Q、M、D、L Busy = 1
该指令当前正在

执行。

error Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1
执行过程中出

错。错误消息将

在 STATUS 参数

中输出。

status Output INT I、Q、M、D、L 块状态 / 错误代

码（参见

“STATUS 参数”）

nameList InOut WSTRING 数组 D 待解析的变量名

称列表。

referenceList InOut ResolvedSymbol
 数组

D 引用列表

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 2035)”。

STATUS 参数

下表列出了 "STATUS" 参数中各值的含义：

错误代码 
(W#16#...)

说明

0000 无错误。

7000 当前无作业处理

7001 启动作业异步处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用：指令已激活；BUSY = 1。
80B3 "firstIndex" 参数的值大于 "lastIndex" 参数的值。

80B4 "referenceList" 和 "nameList" 的 ARRAY 限值不同。

80C3 已达到“"ResolveSymbols"”指令可同时激活的 大数量，或已达到可同时

解析的 大可能符号数量 (2000)。
8282 "firstIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8382 “lastIndex”参数的值超出 ARRAY 的限值。

8831 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 不存在。

指令
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错误代码 
(W#16#...)

说明

8833 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 仅在装载存储器中可用，不

能通过指令寻址。

8836 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 不在已优化的全局数据块

中。

8854 "nameList" 实参的数据类型不是“ARRAY of WSTRING”。
8931 指定为 "referenceList" 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 不存在。

8933 指定为 "referenceList" 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 仅在装载存储器

中可用，不能通过指令寻址。

8934 指定为 referenceList 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 存在写保护。

8936 指定为“referenceList”实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 不在已优化的全

局数据块中。

8954 "referenceList" 实参的数据类型不是“ARRAY of WSTRING”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL ResolveSymbols, "ResolveSymbols_DB" // 调用该指令。将“ResolveSymbols_DB”数据块分配给该指令。

execute := #Input_Execute // 操作数 #Input_Execute 的信号状态从“0”变为“1”时，执行该指令并解析符

号。

firstIndex := 0 // 使用第一个和 后一个下标，可以只编辑数组中所指定的部分变量。

lastIndex := 9,
done := #Output_Done // 如果操作数 #Output_Done 的信号状态为“1”，表示该指令已执行。

busy := #Output_Busy // 如果操作数 #Output_Busy 的信号状态为“1”，表示该指令当前正在执行。

error := #Output_Error // 如果操作数 #Output_Error 的信号状态为“1”，表示该指令在执行过程中出

错。错误消息将在 Status 参数中输出。

status := #Output_Status // 如果发生错误，将在操作数 #Output_Status 中输出一个错误编号。

nameList := "MySrcDB".InOut_Symbols // 操作数 #InOut_Symbols 中包含待解析的符号化变量名称列表。

referenceList := 
"MyTargetDB".InOut_ResolvedSymbols

// 操作数 #InOut_ResolvedSymbols 中包含各变量的引用。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

nameList InOut_Symbols Array[0..99] of WSTRING
referenceList InOut_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol

指令
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参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 0
lastIndex - 9
execute Input_Execute BOOL
busy Output_Busy BOOL
done Output_Done BOOL

如果操作数“TagIn”和“#Input_Execute”的信号状态均为“1”，则会开始执行指令。对参数 
"nameList" 中的变量名称进行解析，并将变量引用写入参数 "referenceList" 中的操作数 
"#InOut_ResolvedSymbols"。该指令执行完成后，"done" 参数值将在一个周期内为 1。

参见

运行期间进行符号化访问 (页 2028)

系统数据类型 ResolvedSymbol (S7-1500)

说明

执行“运行期间进行符号化访问”功能需要使用系统数据类型 "ResolvedSymbol"。该数据类

型会保存对 PLC 程序中变量的引用，并会保存用于生成这些引用的状态信息。该结构可复制，

但仅以只读模式访问各元素。

指令
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系统数据类型的结构

"ResolvedSymbol" 系统数据类型具有以下可见元素：

参数名称 数据类型 说明

resolved BOOL 指示符号是否成功解析：

• 已解析 = FALSE，且 STATUS = 0 
=> 尚未执行符号解析。

• 已解析 = FALSE + status <> 0 
=> 符号解析失败

status 参数的值指示变量中无法解析的结构等

级。

负值表示无法解析符号，原因包括超出范围等。

正值表示变量不可访问或不可通过 HMI/OPC 
UA 或 Web API 写入。

• 已解析 = TRUE，且 STATUS = 0 
=> 符号已成功解析。

• 已解析 = TRUE，且 STATUS = 0 
=> 符号已成功解析，但 DB 被“RUN”模式下的

后续下载操作覆盖。

status INT

"resolved" 元素用于指示某个符号是否已成功解析。如果符号已成功解析，"status" 参数的值

为 0，且 "ResolvedSymbol" 结构中包含正确的信息。 
除了这两个参数之外，系统数据类型还包含用于保存变量数据类型、长度和地址信息的内部

参数，但这些参数不可访问。

如果符号解析错误，则 "status" 参数将返回以下值：

错误代码 
(W#16#...)

说明

8021 WSTRING 表示符号变量名称为空。

8022 WSTRING 表示符号变量名称包含无效字符。

8023 被引用变量的数据类型声明缺失。 
8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8054 被引用变量的数据类型不受支持。

80B4 项目不一致。

指令
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系统数据类型“ResolvedSymbol”中的无效引用

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。"status" 参数中的错误代码指示引用无效。 
以下示例中显示了出错时在 SCL 中如何使用 IF 指令中断 Move 指令的执行以及如何重新解

析该符号：

在调用 „MoveResolvedSymbolsToBuffer“ 指令之前，需进行检查，确定符号解析是否成功以

及 „MoveResolvedSymbolsToBuffer“ 是否可以执行。

即使符号解析成功，执行 „MoveResolvedSymbolToBuffer“ 时也可能出错。例如，在 RUN 模
式下因加载导致变量覆盖。此时，返回值 „err“ 为复制失败的进程数。 
如果识别到复制过程识别，则后续的 IF 指令将 "EnableMove" 设置为 FALSE。这样，系统将

不再执行 "MoveResolvedSymbolsToBuffer"。 
之后，FOR 指令将进行检查，确定产生错误代码的相关符号。对于这些符号，会将错误代码

复制到 "status" 参数中。 
同时，参数“„resolved“”设置为 FALSE。现在需要再次使用异步操作指令 „ResolveSymbols“ 解
析符号。

指令
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参见

运行期间进行符号化访问 (页 2028)

MoveResolvedSymbolsToBuffer：从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中 (S7-1500)

说明

“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令用于从多个已解析的符号中读取数值并写

入存储区 (Array of BYTE) 中。采用这种方式，可准备符号解析后的相应值，进行后续处理。

如，通过诸如 TSEND 等通信指令进行发送。

"src" 参数是一个 ResolvedSymbol (SDT) 数组，其中包含对之前通过“ResolveSymbols”指令解

析的变量的引用。在“dst”参数中指定一个 BYTE 数组。该数组用作写入变量值的目标缓冲

区。 
使用参数 "firstIndex" 和 "lastIndex" 限制将在此次指令调用过程中复制的值列表。在后续的

调用过程中，可复制其它已解析符号的值。如果不希望对列表进行限制，则 "firstIndex" 参
数中的值必须等于该列表的下限且 "lastIndex" 参数中的值需等于该列表的上限。

"mode" 参数的值用于定义 "dst" 参数中的存储器格式。 
可通过偏移量确定目标缓冲区中已解析的符号值的存储位置。通过“dstOffsets”(Array of DINT) 
参数指定偏移量。每个偏移量均为位偏移，用于确定将值写入缓冲区时的起始位。可在一个

字节中存储多个 BOOL 数据类型的值。其它所有数据类型的值的起始位位置必须可被 8 整除。

例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 REAL 的变量，同时 "dstOffsets[i]" 参数中的值为 
88，"mode" 参数值为 2#1，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会将值复

制到字节 11 到 14 中（从 低有效字节开始）。 
例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 BOOL 的变量，同时 "dstOffsets[i]" 参数中的值

为 29，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会将该值复制到字节为 3 并且

偏移量为 5 的目标存储器。 
 为确保 "dstOffsets[i]" 中包含有 "src[i]" 的偏移量，"dstOffsets" 和 "src" 处的数组限值必须相

同。 
这样，可准确定义目标缓冲区的结构。但请注意，该指令不会验证所指定的偏移量是否重叠。

此时，不会发送错误消息，而且目标缓冲区中的内容不确定。

指令
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"status" 参数是一个 INT 数组。为确保 "status[i]" 中包含有 "src[i]" 的状态，该参数的限值必

须与 "src" 和 "dstOffsets" 参数的相同。 

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

参数

下表列出了“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待复制的第一个

已解析符号的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待复制的 后一

个已解析符号的

下标。

src Input Array of 
ResolvedSymbol

D、L 已解析的符号列

表

dstOffsets Input Array of DINT I、Q、M、D、L 包含目标缓冲区

中各元素的位偏

移量

mode Input DWORD I、Q、M、D、L 存储器格式：

• 2#0 = Big-
Endian

• 2#1 = Little-
Endian

dst InOut Array of BYTE D、L 要将已解析符号

复制到的目标缓

冲区

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

status InOut Array of INT D、L 已解析符号的复

制状态

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 2035)”。

Status 参数

下表列出了 Status[i] 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

8020 符号未解析。

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8031 src[i]: 数据块不存在。

8033 src[i]: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8054 src[i]: 被引用变量的数据类型不受支持。

8082 dstOffsets[i]: 偏移量超出参数 dst 的 ARRAY 限值。

8085 dstOffsets[i]: 偏移量的起始位位置不可被 8 整除。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B3 "firstIndex" 参数的值大于 "lastIndex" 参数的值。

80B4 参数 "src"、"dstOffset" 和 "status" 的 ARRAY 限值不同。

8182 "firstIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8282 "lastIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8331 src: 数据块不存在。

8333 src: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8354 scr: 数据类型无效。

8431 dstOffsets: 数据块不存在。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8433 dstOffsets: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8436 dstOffsets: ARRAY 不在优化的存储区中。

8454 dstOffsets: 数据类型无效。

8631 dst: 数据块不存在。

8633 dst: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8634 dst: 数据块处于写保护状态。

8636 dst: 数据块不在优化的存储区中。

8653 dst: 由 VARIANT 寻址的存储区过小。

8654 dst: 数据类型无效。

8731 status: 数据块不存在。

8733 status: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8734 status: 数据块处于写保护状态。

8754 status: 数据类型无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL MoveResolvedSymbolsToBuffer // 调用该指令。

firstIndex := 2 // 选择待读取变量的下限。

lastIndex := 7 // 选择待读取变量的上限。

src := "MySrcDB".Input_ResolvedSymbols // 符号化变量名称的引用列表

dstOffsets := #Input_Offset // 偏移量列表

mode := 2#0 // 变量值以 Little Endian 格式移动。

Ret_Val := #RETVAL // 错误消息

dst := "MyTargetDB".InOut_Buffer // 目标缓冲区

status := #InOut_Status // 单个复制进程的状态

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 2
lastIndex - 7
src Input_ResolvedSymbols Array[0..9] of 

ResolvedSymbol

指令
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参数 操作数 值/数据类型

dstOffsets Input_Offset Array[0..9] of Dint
mode - 2#0
dst InOut_Buffer Array[0..9] of Byte
status InOut_Status Array[0..9] of Int

若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。使用 firstIndex 和 lastIndex 参数处的两

个常量，可定义需复制值的已解析符号。参数 src 中选择的已解析符号的地址以 Little-Endian 
格式写入参数 dst 处的操作数 #InOut_Buffer。“Input_Offset”操作数中包含已解析符号的偏

移量。

参见

运行期间进行符号化访问 (页 2028)

MoveResolvedSymbolsFromBuffer：从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中 (S7-1500)

说明

“从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中”指令用于从存储区 (Array of BYTE) 中读取数值

并写入多个已解析的符号值中。采用这种方式，可处理从通信指令（如 TRCV）接收到的存

储区。

"src" 参数是一个 BYTE 数组，用作读取数值的源缓冲区。"dst" 参数是一个 ResolvedSymbol 
(SDT) 数组，其中包含对之前通过“ResolveSymbols”指令解析的变量的引用。通过使用引用，

将为变量写入来自源缓冲区的值。

通过使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数，限制选择已解析符号列表中需写入值的变量。如

果不希望对列表进行限制，则 "firstIndex" 参数中的值必须等于该列表的下限且 "lastIndex" 参
数中的值需等于该列表的上限。

"mode" 参数的值用于定义 "src" 参数中的存储器格式。 
可通过偏移量确定在源缓冲区中读取和复制已解析符号值的起始位置。通过

“srcOffsets”(Array of DINT) 参数指定偏移量。每个偏移量均为位偏移，用于确定从缓冲区读

取值的起始位。可在一个字节中存储多个 BOOL 数据类型的值。其它所有数据类型的值的起

始位位置必须可被 8 整除。 
例如，如果 "dst[i]" 参数引用一个数据类型为 REAL 的变量，同时 "srcOffsets[i]" 参数中的值为 
88，"mode" 参数值为 2#1，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令将从字节 
11 到 14 中读取相关值（从 低有效字节开始）。 
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例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 BOOL 的变量，同时 "srcOffsets[i]" 参数中的值

为 29，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会在源缓冲区的字节 3 处读取

数值（偏移量为 5）
为确保 "srcOffsets[i]" 中包含有 "dst[i]" 的偏移量，"srcOffsets" 和 "dst" 处的数组限值必须相

同。 
这样，可精准指定目标缓冲区中待复制的值。但请注意，该指令不会验证所指定的偏移量是

否重叠。此时，不会发送错误消息，而且可能随机读取值。

"status" 参数是一个 INT 数组。为确保 "status[i]" 中包含有 "dst[i]" 的状态，该参数的限值必

须与 "dst" 和 "srcOffsets" 参数的相同。 

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

参数

下表列出了“从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 目标缓冲区中待

写入的第一个已

解析符号的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 目标缓冲区中待

写入的 后一个

已解析符号的下

标。

mode Input DWORD I、Q、M、D、L 存储器格式

• 2#0 = Big-
Endian

• 2#1 = Little-
Endian

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

src Input Array of BYTE D、L 读取数值的源缓

冲区

srcOffsets Input Array of DINT D、L 源缓冲区中数值

的偏移量

dst InOut Array of 
ResolvedSymbol

D、L 包含对已解析符

号的引用的目标

缓冲区。

status InOut Array of INT D、L 包含各个待写入

值的复制状态

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 2035)”。

Status 参数

下表列出了 Status[i] 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

8020 符号未解析。

8021 WSTRING 表示符号变量名称为空。

8022 WSTRING 表示符号变量名称包含无效字符。

8023 被引用变量的数据类型声明缺失。

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8054 该引用指向了数据类型无效的变量。

80B4 项目不一致。

8031 dst[i]: 数据块不存在。

8033 dst[i]: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8034 dst[i]: 数据块处于写保护状态。

8054 dst[i]: 被引用变量的数据类型不受支持。

8082 srcOffset[i]: 偏移量超出 src 参数的 ARRAY 限值。

8085 srcOffset[i]: 偏移量的起始位位置不可被 8 整除。

指令
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B3 firstIndex 参数的值大于 lastIndex 参数的值。

80B4 参数 dst、srcOffsets 和 status 的 ARRAY 限值不同。

8182 firstIndex 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8282 lastIndex 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8431 src: 数据块不存在。

8433 src：数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8454 src: 数据类型无效。

8531 srcOffsets: 数据块不存在。

8533 srcOffsets: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8554 srcOffsets: 数据类型无效。 
8631 dst: 数据块不存在。

8633 dst: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8634 dst: 数据块处于写保护状态。

8636 dst: 数据块不在优化的存储区中。

8654 dst: 数据类型无效。 
8731 status: 数据块不存在。

8733 status: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8734 status: 数据块处于写保护状态。

8736 status: 数据块不在优化的存储区中。

8754 status: 数据类型无效。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL MoveResolvedSymbolsToBuffer // 调用该指令。

firstIndex := 2 // 选择待写入值的下限。

lastIndex := 7 // 选择待写入值的上限。

指令
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STL 说明

mode := 2#0 // 变量值以 Little Endian 格式移动。

src := "MySrcDB".Input_Buffer // 源缓冲区

srcOffsets := #Input_Offsets // 偏移量列表

Ret_Val := #RETVAL // 错误消息

dst := "MyTargetDB".InOut_ResolvedSymbols // 符号化变量的引用列表

status := #InOut_Status // 复制状态

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 2
lastIndex - 7
mode - 2#0
src Input_Buffer Array[0..99] of Byte
srcOffsets Input_Offset Array[0..99] of Dint
dst InOut_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol
status InOut_Status Array[0..99] of Int

若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。源缓冲区“Input_Buffer”中的变量值以 Big-
Endian 格式读取，并通过 "#InOut_ResolvedSymbols" 中的引用写入到已解析符号中。 
"firstIndex" 和 "lastIndex" 参数中的两个常量用于限制需在目标缓冲区中写入其值的变量数。

根据操作数“Input_Offset”中的偏移量确定在源缓冲区中读取数值的位置。 

参见

运行期间进行符号化访问 (页 2028)

ARRAY[*] (S7-1500)

LOWER_BOUND：读取 ARRAY 的下限 (S7-1500)

说明

在函数块或函数的块接口中，可声明数据类型为 ARRAY[*] 的变量。这些局部变量可读取 
ARRAY 限值。此时，需要在 DIM 参数中指定维数。

指令
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“读取 ARRAY 下限”指令用于读取 ARRAY 的变量下限。

说明

该指令的可用性

该指令适用于固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 系列 CPU。

参数

下表列出了“读取 ARRAY 下限”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ARR Input ARRAY[*] FB => InOut 部分

FC => Input 和 
InOut 部分

待读取可变下限的 
ARRAY。

DIM Input UDINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待读取可变下限的 ARRAY 
维度。

OUT Output DINT I、Q、M、D、
L、P

结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL LOWER_BOUND // 调用指令。

ARR := #ARRAY_A // 将读取 ARRAY #ARRAY_A 的可变下限值。

DIM := 2 // 将读取第二维的可变下限值。

OUT := "Result" // 该指令的结果

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
STL 基础知识 (页 9525)

指令
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UPPER_BOUND：读取 ARRAY 的上限 (S7-1500)

说明

在函数块或函数的块接口中，可声明数据类型为 ARRAY[*] 的变量。这些局部变量可读取 
ARRAY 限值。此时，需要在 DIM 参数中指定维数。

“读取 ARRAY 上限”指令用于读取 ARRAY 的变量上限。

说明

该指令的可用性

该指令适用于固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 系列 CPU。

参数

下表列出了“读取 ARRAY 上限”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ARR Input ARRAY[*] FB => InOut 部分

FC => Input 和 
InOut 部分

待读取可变上限的 
ARRAY。

DIM Input UDINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待读取可变上限的 ARRAY 
维度。

OUT Output DINT I、Q、M、D、
L、P

结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL UPPER_BOUND // 调用指令。

ARR := #ARRAY_A // 将读取 ARRAY #ARRAY_A 的可变上限值。

DIM := 2 // 将读取第二维的可变上限值。

OUT := "Result" // 该指令的结果

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 ARRAY 的基本信息 (页 312)
STL 基础知识 (页 9525)

传统 (S7-1500)

BLKMOV：块移动 (S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区（目标区域）

中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

说明

该指令的变量仅适用于未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组织块 
(OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，则可在具有“优化块访问”

的存储区中使用该变量。

下图说明了移动操作的原理：

指令
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源数据和目标数据一致

请确保在执行“块移动”指令的过程中，源数据保持不变，否则无法保证目标数据的一致性。

可中断性

嵌套深度没有限制。

存储区

可以使用“块移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果源和目标区域长度不同，则只能移动较小长度的区域。

如果源区域小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余

字节则保持不变。

指令
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如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果数据类型为 BOOL 的块被移动，则必须对变量进行绝对寻址，且为该区域指定的长度必

须为 8 的倍数，否则不执行该指令。

移动字符串的规则

还可以使用“块移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如果只有源区域为 
STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。有关实际长度和 大长度信息不会

写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域中字符串的当前

长度设置为实际移动的字符数。

如果要移动字符串实际长度和 大长度的信息，则需要以字节为单位将相关区域指定给 
SRCBLK 和 DSTBLK 参数。此外，也可使用“Serialize”/“Deserialize”指令。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

DSTBLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) DSTBLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8092 源区域或目标区域只能位于装载存储中。

指令
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8152 SRCBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 DSTBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL BLKMOV // 调用“块移动”指令。

SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10 // 移动从 MB100 开始的 10 个字节。

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_ErrorCode”中输出其错误

代码。

DSTBLK := P#M200.0 BYTE 10 // 将移动的字节写入从 MB200 开始的 10 个字节中

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2088)
STL 基础知识 (页 9525)

UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区

（目标区域）中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

指令
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此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。因此，在执行“不可中断的存储区移动”指令

期间，CPU 中断响应时间将增加。

说明

该指令的变量仅适用于尚未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组

织块 (OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，则可在具有“优化块访问”

的存储区中使用该变量。

存储区

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

在执行“不可中断的存储区移动”指令期间，源区域和目标区域不可以重叠。如果源区域小

于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余字节则保持不

变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果定义为形参的源区域或目标区域比 SRCBLK 或 DSTBLK 参数中所指定的源区域或目标区

域小，则不传送任何数据。

如果数据类型为 BOOL 的块被移动，则必须对变量进行绝对寻址，且为该区域指定的长度必

须为 8 的倍数，否则不执行该指令。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

指令
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移动字符串的规则

还可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如

果只有源区域为 STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。而不会将关于实际

长度和 大长度的信息写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目

标区域中字符串的当前长度设置为实际移动的字符数。如果要移动 STRING 数据类型的区域，

则必须将区域长度指定为“1”。

参数

下表列出了“不可中断的存储区移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

DSTBLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) DSTBLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8091 源或目标区域只能位于装载存储器中。

8152 SRCBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 DSTBLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

指令
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错误代码*
(W#16#...)

说明

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL UBLKMOV // 调用“不可中断的存储区移动”指令。

SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10 // 移动从 MB100 开始的 10 个字节。

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_ErrorCode”中输出其错误

代码。

DSTBLK := P#M200.0 BYTE 10 // 将移动的字节写入从 MB200 开始的 10 个字节中

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2088)
STL 基础知识 (页 9525)

FILL：填充块 (S7-1500)

说明

可以使用“填充块”指令将一个存储区（源区域）的内容填充到另一存储区（目标区域）。

“填充块”指令将源区域的数据移动到目标区域，直到目标区域写满为止。移动操作沿地址

升序方向执行。

指令
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可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

说明

该指令的变量仅适用于尚未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组

织块 (OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，则可在具有“优化块访问”

的存储区中使用该变量。

对于具有“优化的块访问”属性的块，可以使用“FILL_BLK：填充块”指令。

下图说明了移动操作的原理：

示例：使用存储器字 MW14 到 MW20 中的内容预设置 MW100 到 MW118 中的内容。

源和目标数据的一致性

请注意，执行“填充块”指令时，源数据需保持不变，否则将无法保证目标数据的一致性。

存储区

可使用“填充块”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果要预设的目标区域不是输入参数 BVAL 长度的整数倍，目

标区域仍然可写至 后一个字节。

如果要预置的目标区域小于源区域，此功能仅复制可以写入目标区域的数据量。

如果实际的目标或源区域小于源或目标区域分配的存储区（参数 BVAL 和 BLK），则不传输

任何数据。

如果 ANY 指针（源或目标）为 BOOL 数据类型，则必须对其进行绝对寻址，且指定的长度

必须能被 8 整除；否则将不会执行该指令。

如果目标区域为 STRING 数据类型，则指令将写入包含管理信息在内的整个字符串。

移动结构的规则

当将结构作为输入参数传送时，必须谨记结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

参数

下表列出了“填充块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

BVAL Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定存储区（源区域），

将使用该存储区中的内容

填充 BLK 参数中指定的目

标区域。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

BLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要使用源区域的内容

进行填充的目标存储区。

1) BLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

指令
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8092 源或目标区域只能位于装载存储器中。

8152 BVAL 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY 
of WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

8352 BLK 参数不支持 WSTRING、WCHAR、BOOL、 ARRAY of STRING、 ARRAY of 
WSTRING 和 ARRAY of WCHAR 数据类型。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL FILL // 调用“填充块”指令。

BVAL := P#M14.0 WORD 4 // 移动从 MW14 到 MW20 区域的数据

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

BLK := P#M100.0 WORD 10 // 使用 BVAL 参数的存储区中包含的 4 个字的数据，填充 MW100 到 
MW118 的存储区

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2088)
STL 基础知识 (页 9525)

指令
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转换操作 (S7-1500)

SCALE_X：缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“缩放”指令，通过将输入 VALUE 的值映射到指定的值范围内以缩放该值。当执行

“缩放”指令时，输入 VALUE 的浮点值会缩放到由参数 MIN 和 MAX 定义的值范围。缩放

结果为整数，存储在 RET_VAL 输出中。

下图举例说明如何缩放值：

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [VALUE ∗ (MAX – MIN)] + MIN

说明

有关转换模拟值的更多信息，请参见相应的手册。

指令
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参数

下表列出了“缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MIN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

取值范围的下限

VALUE Input 浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

要缩放的值。

如果输入一个常量，则必

须对其声明。

MAX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

取值范围的上限

RET_VAL Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 缩放的结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

有关符号常量的详细信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL SCALE_X // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

MIN := "Tag_Minimum" // 下限

VALUE := "Tag_Value" // 浮点数值

MAX := "Tag_Maximum" // 上限

RET_VAL := "Tag_Result" // 该指令的结果

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MIN Tag_Minimum 10
VALUE Tag_Value 0.5
MAX Tag_Maximum 30
OUT Tag_Result 20

输入“Tag_Value”的值将缩放到由输入“Tag_Minimum”和“Tag_Maximum”的值定义的值范围

内。结果存储在输出“Tag_Result”中。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
声明全局常量 (页 9363)
STL 基础知识 (页 9525)

NORM_X：标准化 (S7-1500)

说明

可以使用“标准化”指令，通过将输入 VALUE 中变量的值映射到线性标尺对其进行标准化。

可以使用参数 MIN 和 MAX 定义（应用于该标尺的）值范围的限值。输出 RET_VAL 中的结果

经过计算并存储为浮点数，这取决于要标准化的值在该值范围中的位置。如果要标准化的值

等于输入 MIN 中的值，则输出 OUT 将返回值“0.0”。如果要标准化的值等于输入 MAX 的值，

则输出 OUT 需返回值“1.0”。
下图举例说明如何标准化值：

“标准化”指令将按以下公式进行计算：

指令
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OUT = (VALUE – MIN) / (MAX – MIN)

说明

有关转换模拟值的更多信息，请参见相应的手册。

参数

下表列出了指令“标准化”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MIN 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 取值范围的下限

VALUE 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 待标准化的值

MAX 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 取值范围的上限

RET_VAL Output 浮点数 I、Q、M、D、L 标准化结果

1) 如果在这三个参数中都使用常量，则仅需声明其中一个。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

有关符号常量的详细信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL NORM_X // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

MIN := "Tag_Minimum" // 下限

VALUE := "Tag_Value" // 浮点数值

MAX := "Tag_Maximum" // 上限

RET_VAL := "Tag_Result" // 该指令的结果

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MIN Tag_Minimum 10
VALUE Tag_Value 20

指令
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参数 操作数 值

MAX Tag_Maximum 30
RET_VAL Tag_Result 0.5

输入“Tag_Value”的值将映射到由输入“Tag_Minimum”和“Tag_Maximum”的值定义的值范围

内。对输入“Tag_Value”的变量值进行标准化，使其映射到定义的值范围内。结果以浮点数形

式存储在输出“Tag_Result”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
声明全局常量 (页 9363)
STL 基础知识 (页 9525)

VARIANT (S7-1500)

VARIANT_TO_DB_ANY：将 VARIANT 转换为 DB_ANY (S7-1500)

说明

可以使用指令“将 VARIANT 转换为 DB_ANY”查询 IN 参数地址指定的操作数的数据块编号。

它可以是背景数据块或 ARRAY 数据块。IN 参数的操作数具有数据类型 VARIANT，这意味着

在创建程序时不需要知道将被查询编号的数据块的数据类型。在运行期间将会读取数据块编

号，并将其写入 RET_VAL 参数指定的操作数。

要求

如果满足条件，则执行该指令。如果不满足条件，则输出“0”作为数据块编号。

输出变量... 转换结果... 转换选项

VARIANT ... 作为 PLC 数据类型或系统

数据类型 (SDT) 的背景数据块

的数据块。

可以将该输出变量转换为数

据块编号。

VARIANT ... 作为 ARRAY 数据块的数据

块。

可以将该输出变量转换为数

据块编号。

指令
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输出变量... 转换结果... 转换选项

VARIANT ... 带有基本数据类型的对象 由于数据块中并不仅仅只包

含一个基本数据类型，因此

无法将该输出变量转换为数

据库编号。

VARIANT ... 数据块中的结构 由于该结构仅仅是数据块中

的一部分，因此无法将该输

出变量转换为数据库编号。

参数

下表列出了“将 VARIANT 转换为 DB_ANY”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待读取的变量

（“DB_ANY_TO_VARIANT”
指令的函数值）。IN 参数

处可使用全局变量或局部

变量。

RET_VAL Output DB_ANY I、Q、M、D、L 结果：背景数据块的编号

ERR Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR 参数

下表列出了 ERR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

252C IN 参数的 VARIANT 数据类型的值为“0”，并且 CPU 更改为 STOP 模式。

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8130 IN 参数的数据类型为 ANY。
8131 数据块不存在、太短或位于装载存储器中。

指令
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8132 该数据块太短且不是 ARRAY 数据块。

8150 参数 IN 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。要接收此错误消息，必须激活“在块

内处理错误”块属性。否则 CPU 将更改为 STOP 模式并发送错误代码 16#252C。
8153 IN 参数的 VARIANT 数据类型不指向 ARRAY 数据块的起点，或者 VARIANT 的长

度与数据块的长度不匹配。

8154 该数据块的数据类型不正确。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL VARIANT_TO_DB_ANY // 调用指令。

IN := #tempVARIANT // 读取 tempVARIANT 操作数中指定的数据块的编号。

由于操作数具有数据类型 VARIANT，所以在创建程序时不

需要知道变量的数据类型。

RET_VAL := "OutputDBNumber" // 编号将写入具有 DB_ANY 数据类型的

“OutputDBNumber”变量。

ERR := "Tag_Error" // 错误信息

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 块接口中的声明 操作数 值

IN Input tempVARIANT -
RET_VAL Output OutputDBNumber 11

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)
STL 基础知识 (页 9525)

DB_ANY_TO_VARIANT：将 DB_ANY 转换为 VARIANT (S7-1500)

说明

可以使用指令“将 DB_ANY 转换为 VARIANT”从符合以下要求的数据块生成 VARIANT 变量。IN 
参数的操作数具有数据类型 DB_ANY，这意味着在创建程序时不需要知道数据块。将在运行

时读取数据块编号。

要求

如果满足条件，则执行该指令。如果不满足条件或数据块不存在，则在 RET_VAL 参数中输

出值 NULL。所有使用 RET_VAL 变量的其它访问都将失败。

以下数据类型的输入变量 ... 转换结果... 转换选项

DB_ANY ...作为 PLC 数据类型或系统数

据类型 (SDT) 的背景数据块的

数据块。

可以转换

DB_ANY ...作为 ARRAY 数据块的数据

块。

可以转换

DB_ANY ...作为函数块或全局数据块中

的背景数据块的数据块。

不可转换

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“DB_ANY 转换为 VARIANT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DB_ANY I、Q、M、D、L 要读取其编号的数据块 IN 
参数处可使用全局变量或

局部变量。

RET_VAL Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

数据块编号

ERR Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

1) RET_VAL 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR 参数

下表列出了 ERR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8130 数据块的编号为“0”
8131 数据块不存在、太短或位于装载存储器中。

8132 该数据块太短且不是 ARRAY 数据块。

8134 该数据块被写保护。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8155 该数据块的数据类型未知。1)

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

1) 输出错误代码 #8155 的原因为：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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声明了一个 PLC 数据类型 (UDT1) 并创建了一个数据类型为“UDT1”的数据块 (DB2)。变量表

中含有一个数据类型为 DB_ANY 的变量 (3)。随后，在程序块 (4) 中调用了指令

“DB_ANY_TO_VARIANT”并在 IN 参数中提供变量 (3)。执行时，指令“DB_ANY_TO_VARIANT”
返回错误代码 16#8155。
通过以下步骤消除该错误代码：

1. 创建函数 (FC5) 并在 InOut 接口中声明数据类型为 VARIANT 的变量。

2. 创建另一函数 (FC6) 并在该函数中调用 FC5。
3. 在 FC6 中的 Temp 接口中创建数据类型为“UDT1”的变量 (7)。
4. 为 FC5 的 InOut 接口提供变量 (7)。
5. 编译函数块（FC5 和 FC6）并下载到 CPU 中。在用户程序中无需调用这些块（FC5 和 FC6）。

结果：

由于用户程序现已熟悉该数据类型，因此将不再输出错误代码 16#8155。
但如果在调用了“DB_ANY_TO_VARIANT”指令后调用“VariantGet”或“VariantPut”两条指令之

一，则无需执行上述程序。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL DB_ANY_TO_VARIANT // 调用指令。

IN := "InputDB" // 在“InputDB”操作数中指定的所有数据块的编号将用于生

成对数据块进行寻址的 VARIANT 数据类型的变量。由于 
IN 参数的操作数具有 DB_ANY 数据类型，所以在创建程序

时不需要知道将在运行时使用的数据块（既不需要知道数据块

的名称，也不需要知道其编号）。.
RET_VAL := #tempVARIANT // 由于参数 RET_VAL 的操作数具有数据类型 VARIANT，

所以在创建程序时不需要知道数据块的数据类型。

ERR := "Tag_Error" // 错误信息

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 块接口中的声明 操作数 值

IN Input InputDB 11
RET_VAL Temp tempVARIANT -

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
使用 DB_ANY 数据类型 (页 226)
STL 基础知识 (页 9525)

传统 (S7-1500)

SCALE：缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“缩放”指令将参数 IN 上的整数转换为浮点数，该浮点数在介于上下限值之间的

物理单位内进行缩放。通过参数 LO_LIM 和 HI_LIM 来指定缩放输入值取值范围的下限和上

限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((FLOAT (IN) – K1)/(K2–K1)) ∗ (HI_LIM–LO_LIM)] + LO_LIM
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能有下列信号状态：

• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”
的值为 -27648.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。

• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值

为 0.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。
如果参数 IN 的值大于常数“K2”的值，则将指令的结果设置为上限值 (HI_LIM) 并输出一个错误。

如果参数 IN 的值小于常数“K1”的值，则将指令的结果设置为下限值 (LO_LIM) 并输出一个错

误。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待缩放的输入值

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于常数“K2”的值或小于常数“K1”的值。

常见错误

信息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL SCALE // 调用指令。

IN := "Tag_InputValue" // 指定待转换和缩放的值

HI_LIM := "Tag_HighLimit" // 上限

LO_LIM := "Tag_LowLimit" // 下限

BIPOLAR := "Tag_Bipolar" // 指示将参数 IN 的值解释为双极性还是单极性

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

OUT := "Tag_OutputValue" // 该指令的结果

下表列出了执行该指令前各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 0.0

下表列出了执行该指令后各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 50.03978588

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2088)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
STL 基础知识 (页 9525)

UNSCALE：取消缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“取消缩放”(Unscale) 指令，取消在上限和下限之间以物理单位为增量对参数 IN 中
的浮点数进行缩放，并将其转换为整数。使用参数 LO_LIM 和 HI_LIM 指定取消缩放输入值

取值范围的下限和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“取消缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((IN–LO_LIM)/(HI_LIM–LO_LIM)) ∗ (K2–K1) ] + K1
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为：

• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”
的值为 -27648.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。

• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值

为 0.0，而常数“K2”的值为 +27648.0。
当参数 IN 的值超出 HI_LIM 和 LO_LIM 定义的限值时，将输出一个错误并将结果设置为 接

近的限值。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了“取消缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待取消缩放并转换为整数

的输入值

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于上限 (HI_LIM) 的值或小于下限 (LO_LIM) 的值。

常见错误

信息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL UNSCALE // 调用指令。

IN := "Tag_InputValue" // 指定待取消缩放的值

HI_LIM := "Tag_HighLimit" // 上限

LO_LIM := "Tag_LowLimit" // 下限

BIPOLAR := "Tag_Bipolar" // 指示将参数 IN 的值解释为双极性还是单极性

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

OUT := "Tag_OutputValue" // 该指令的结果

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表列出了执行该指令前各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 0.0

下表列出了执行该指令后各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 22

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2088)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序控制指令 (S7-1500)

运行时控制 (S7-1500)

ENDIS_PW：限制和启用密码合法性 (S7-1500)

说明

可以使用“限制和启用密码合法性”指令指定是否可以为 CPU 合法化组态的密码。此时，即

使密码正确，也可阻止正常连接。

当调用该指令且 REQ 参数具有信号状态“0”时，在输出参数处仅显示当前设置状态。如果更

改了输入参数，这些更改将不会传送到输出参数。

如果调用该指令且 REQ 参数的信号状态为“1”，则从输入参数（F_PWD、FULL_PWD、
R_PWD、HMI_PWD）中读取该信号状态。

• 信号状态“0”表示不允许通过密码进行授权。

• 信号状态“1”表示可使用密码授权。

可单独允许或禁止密码的禁用和启用。例如，可以禁止所有密码。这样，可以限制一个小型

用户组的访问选项。无论 REQ 参数的值如何，输出参数（F_PWD_ON、FULL_PWD_ON、

R_PWD_ON、HMI_PWD_ON）将始终显示密码使用的当前状态。

未组态的密码必须在输入中具有 TRUE 信号状态，并在输出中返回 TRUE 信号状态。只能为 
F-CPU 组态故障安全密码，因此在标准 CPU 中必须始终与 TRUE 信号状态互连。如果指令返

回错误，调用将无效，即先前的锁定仍然有效。

在下列条件中，可再次启用已禁用的密码：

• CPU 被重置为出厂设置。

• S7-1500 CPU 的前面板显示一个对话框，在该对话框中可浏览相应的菜单，以便再次启

用密码。

• 调用“限制和启用密码合法性”指令时，所需密码的输入参数具有信号状态“1”。
• 将模式选择器设置为 STOP。当开关设置回 RUN 时，将会重新设置对密码合法性的限制。

• 将一个空存储卡（传输模块或程序卡）插入 S7-1200 CPU。
• 将 POWER OFF 切换到 POWER ON 会禁用 S7-1200 CPU 中的保护。必须在程序中再次调用

“限制和启用密码合法性”指令（例如在启动 OB 中）。

指令
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说明

如果 HMI 密码未启用，“限制和启用密码合法性”指令将禁止从 HMI 系统访问。

说明

已合法化的连接

对于在执行“限制和启用密码合法性”指令之前已合法化的既有连接，可通过执行此指令加

以终止。这取决于既有的密码保护等级。 
示例：

• 对于仅获“读访问”授权的连接，执行 ENDIS_PW 指令（REQ = 1；R_PWD = 0）后将遭到中断。

• 其它密码保护等级更低的连接也将中断。

• 具备“读/写访问”权限的连接将得到保留。

操作 S7-1500 CPU 时防止意外锁定

在 CPU 的前面板上可进行此设置，CPU 将保存 新的设置。

为防止意外锁定，通过将 S7-1500 CPU 的模式选择器设置为 STOP 模式可禁用保护。将模式

转换器设置为 RUN 将再次自动启用保护，无需再次调用“限制和启用密码合法性”或在前

面板上执行其它操作。

防止 S7-1200 CPU 意外锁定

由于 S7-1200 CPU 没有模式选择器，因此在从 POWER OFF 切换为 POWER ON 时禁用保护。

所以我们建议用户在自己的程序中使用某些程序序列来防止意外锁定。

为此需要使用循环中断 OB 或主 OB (OB 1) 中的定时器编写一个时间控制。在从 POWER OFF 
切换到 POWER ON 后，用户可以选择相对快速地在相应 OB（例如 OB 1 或 OB 35）中调用

“限制和启用密码合法性”指令，并禁用相关的保护。在启动 OB (OB 100) 中调用指令，以

使应用程序的不活动时间窗口尽可能短，从而确保密码合法性无限制。此步骤将尽可能提供

充分的保护，以防止未授权的访问。

如果意外锁定，则可以跳过启动 OB 中的调用（例如，通过查询输入参数）并在锁定重新激

活前设置时间（例如 10 秒到 1 分钟）来建立到 CPU 的连接。

如果在程序代码中未设置定时器并且被锁定，则向 CPU 中插入一个空的传输卡或程序卡。空

的传输卡或程序卡将删除 CPU 的内部装载存储器。随后必须将用户程序从 STEP 7 重新下载

到 CPU 中。

指令
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操作 S7-1200 CPU 时忘记密码的步骤

如果在操作有密码保护的 S7-1200 CPU 时忘记密码，则可使用一个空的传输卡或程序卡删

除密码保护的程序。空的传输卡或程序卡将删除 CPU 的内部装载存储器。然后在 CPU 中从 
STEP 7 Basic 加载一个新的用户程序。

警告

插入空的传输卡

在运行过程在 CPU 中插入一个传输卡时，CPU 将转入 STOP 模式。如果操作状态不稳定，则

控制器操作可能失败，从而导致控制器所控制的设备运行失控。这样可能会引起自动化系

统异常操作，进而导致严重的人员伤亡和/或财产损失。

取出传输卡后，传输卡的内容仍在内部装载存储器中。请确保此时该卡不包含任何程序。

警告

插入空的程序卡

当运行过程中在 CPU 中插入程序卡时，CPU 将转入 STOP 模式。如果操作状态不稳定，则

控制器操作可能失败，从而导致控制器所控制的设备运行失控。这样可能会引起自动化系

统异常操作，进而导致严重的人员伤亡和/或财产损失。

请确保程序卡为空。内部装载存储器将复制到空的程序卡。取出先前的空程序卡后，内部

装载存储器将为空。

在 CPU 转入 RUN 模式之前，必须移除传输卡或程序卡。

指令
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密码使用对操作模式的影响

下表列出通过“限制和启用密码合法性”指令使用密码对操作模式的影响以及相应的用户操

作。

动作 通过该指令进行密码保护

操作模式变化后的基本状态

• 操作模式切换为 STOP
• 手动复位内存（PG、交换机、MC 的变更（运

动控制））

• 复位为工厂设置

未激活

（无限制）

执行 POWER ON 后的基本状态 • S7-1200-CPU：
锁定被禁用，必须再次在程序中调用

指令（例如在启动 OB 中）。

• S7-1500 CPU：
启用（如果在 POWER OFF 之前激活了

锁定）。不允许使用密码的选项为保

持型选项。

操作模式从 RUN/STARTUP/HOLD 转换到 STOP
（因终止该指令、发生错误或通信）或 STOP 转换

到 STARTUP/RUN/HOLD

激活

密码仍不可使用。

参数

下表列出了“限制和启用密码合法性”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

当 REQ 参数的信号状态为

“0”时，将查询密码的当前

设置信号状态。

F_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权（包括故障安

全）

• F_PWD = "0"：不允许

使用密码

• F_PWD = "1"：允许使

用密码

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

FULL_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权

• FULL_PWD = "0"：不允

许使用密码

• FULL_PWD = "1"：允许

使用密码

R_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读访问权

• R_PWD = "0"：不允许

使用密码

• R_PWD = "1"：允许使

用密码

HMI_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

HMI 访问权

• HMI_PWD = "0"：不允

许使用密码

• HMI_PWD = "1"：允许

使用密码

F_PWD_ON Output BOOL I、Q、M、D、L 读/写访问权（包括故障安

全）

• F_PWD_ON = "0"：不

允许使用密码

• F_PWD_ON = "1"：允

许使用密码

FULL_PWD_
ON

Output BOOL I、Q、M、D、L 读/写访问权的状态

• FULL_PWD_ON = "0"：
不允许使用密码

• FULL_PWD_ON = "1"：
允许使用密码

R_PWD_ON Output BOOL I、Q、M、D、L 读访问权的状态

• R_PWD_ON = "0"：不

允许使用密码

• R_PWD_ON = "1"：允

许使用密码

HMI_PWD_
ON

Output BOOL I、Q、M、D、L HMI 访问权的状态

• HMI_PWD_ON = "0"：
不允许使用密码

• HMI_PWD_ON = "1"：
允许使用密码

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、L 错误信息

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8090 不支持“限制和启用密码合法性”指令。

80D0 未组态故障安全密码。使用标准 CPU 时，信号状态必须为 TRUE。
80D1 未组态读/写访问

80D2 未组态读访问

80D3 未组态 HMI 访问

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
STL 基础知识 (页 9525)
声明全局常量 (页 9362)

PC 系统 (S7-1500)

SHUT_DOWN：关闭目标系统 (S7-1500)

说明

通过指令“SHUT_DOWN：关闭目标系统”，将关闭基于 PC 的自动化系统并在基于 PC 的自

动化系统中重新启动 S7 软件控制器 CPU 150xS 或操作系统（Windows 或 Linux）。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2080 编程和操作手册, 11/2022



该指令位于“指令”(Instructions) 任务卡的“基本指令 > 程序控制 > 运行系统控制”(Basic 
instructions > Program control > Runtime control) 下方。

以下情况时，建议重启系统：

• 工业 UPS（不间断电源）通过数字量输入报告电源故障。

• 操作系统停止响应或 
– Windows 操作系统显示“蓝屏”

– Linux 操作系统显示“Kernel panic”
• 用户程序中调用了过多的错误 OB。

参数

下表列出了“关闭目标系统”指令的各种参数：

参数 声明 数

据

类

型

存储区 说明 Windows Linux

MO
DE

Inpu
t

UIN
T

I、Q、M、

D、L 或常数

MODE = 1：关闭 CPU 150xS 和操作系统。该 CPU 
将转入 STOP 模式并保存保持性数据。之后，CPU 
和操作系统将关闭。该系统必须手动重新启动。

✓ -

MODE = 2：重新启动 CPU 150xS。该 CPU 将转入 
STOP 模式并保存保持性数据。之后，CPU 将关闭并

重新启动。

✓ ✓

MODE = 3：重新启动操作系统。CPU 仍处于“RUN”
模式。操作系统将重新启动

（在 TIA Portal V14 及以上版本中，MODE 3 仅用于

向下兼容。建议使用 MODE 4 或 MODE5）。

✓ -

MODE = 4：操作系统正确地关闭并重启。CPU 仍处

于“RUN”模式。

✓ -

MODE = 5：重新启动操作系统。（与 MODE 3 兼
容）

例外情况：仅当操作系统崩溃时才使用 MODE 5。

✓ -

指令
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COM
MEN
T
 

Inpu
t
 

STR
ING
 

I、Q、M、

D、L
 

MODE 为 1、3 和 4 时，可指定重新启动的原因。

原因显示在事件查看器中。 
只能使用 STRING 数据类型。

请注意，使用其它数据类型而非 STRING 时，事件

查看器中的显示仍为空。

✓ -

Ret_
Val
 

Retu
rn
 

WO
RD
 

Q、M、D、
L
 

Ret_Val = 0：无故障 ✓ ✓
Ret_Val = 8090：不支持将值传递给 MODE。 ✓ ✓
Ret_Val = 8091：操作系统不响应 Shut_Down 指令

的调用（仅适用于 Mode 3 和 Mode 4）。

✓ -

Ret_Val = 8092：发生该错误时，敬请联系 
SIMATIC 客户支持（仅适用于 Mode 3 和 Mode 4）。

✓ -

RE_TRIGR：重置周期监视时间 (S7-1500)

说明

“重置周期监视时间”指令用于重新触发 CPU 的循环时间监控。根据 CPU 组态中所设置的时

间，重新启动循环监视时间。

该指令将在时间范围内完成执行（ 大程序循环的 10 次），而不考虑调用次数。过期后，程

序循环将无法再延长。

调用指令

可在所有组织块中调用该指令而无考虑优先级。

参数

“重置周期监视时间”指令不带任何参数且不提供错误信息。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令
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STP：退出程序 (S7-1500)

说明

使用“退出程序”指令，可将 CPU 设置为 STOP 模式，从而终止程序执行。是否从 RUN 模
式切换到 STOP 模式，则取决于 CPU 的组态。

参数

“退出程序”指令不带任何参数且不提供错误信息。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

GET_ERROR：获取本地错误信息 (S7-1500)

说明

“获取本地错误信息”指令可用于查询程序块内发生的错误。通常可查询编程错误或访问错

误。如果程序块的执行过程中系统报告了一个错误，则上一执行该指令后执行该块时发生第

一个错误的详细信息将存储在输出 OUT 处的操作数中。

在输出 OUT 中，只能指定“ErrorStruct”系统数据类型的操作数。“ErrorStruct”系统数据类型将

指定存储错误相关信息的具体结构。可使用其它指令评估该结构并编写相应的响应。如果块

中存在多处错误，则在更正了第一个错误后该指令中仅输出下一个错误的错误信息。

说明

输出 OUT
只有在存在错误信息时才能更改 OUT 输出。可以通过以下方式在处理错误之后将输出设置回

“0”：
• 在块接口的“Temp”部分声明变量。

• 在调用指令之前将变量重置为“0”。

指令
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说明

激活局部错误处理

在程序块的程序代码中插入该指令时，将立即激活局部错误处理功能并在发生错误时忽略默

认的系统响应。

错误处理方式

有关相应的错误处理方式概述，请参见：错误处理机制概览 (页 160)
有关包含有多种错误处理方式的局部错误处理详细示例，请参见：有关处理程序执行错误的

示例 (页 190)

参数

下表列出了“获取本地错误信息”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output ErrorStruct D、L 错误信息

数据类型“ErrorStruct”
数据类型“ErrorStruct”可插入到全局数据块或块接口中。如果每次为数据结构指定不同的名

称，则该数据类型可多次插入。但该数据结构和各结构元素的名称不能更改。如果将错误信

息保存在全局数据块中，则其它程序块也可读取。

下表列出了“ErrorStruct”数据类型的结构：

结构组件 数据类型 说明

ERROR_ID WORD 错误 ID
FLAGS BYTE 显示程序块调用过程中是否出错。

16#01：程序块调用过程中发生错误。

16#00：程序块调用过程中无错误。

REACTION BYTE 默认响应： 
0：忽略（写入错误）

1：使用替换值“0”继续执行（读取错

误）

2：跳过指令（系统错误）

指令
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结构组件 数据类型 说明

CODE_ADDRESS CREF 有关程序块地址和类型的信息

  BLOCK_TYPE BYTE 出错的程序块类型：

1：组织块 (OB)
2：函数 (FC)
3：功能块 (FB)

  CB_NUMBER UINT 代码块的编号

  OFFSET UDINT 对内部存储器的引用

MODE BYTE 有关操作数地址的信息

OPERAND_NUMBER UINT 机器指令的操作数编号

POINTER_NUMBER_LOCATIO
N

UINT (A) 内部指针

SLOT_NUMBER_SCOPE UINT (B) 内部存储器中的存储区

DATA_ADDRESS NREF 有关操作数地址的信息

  AREA BYTE (C) 存储区：

L：16#40...16#7F、16#86、
16#87、16#8E、16#8F、
16#C0...16#FF 
I：16#81 
Q：16#82 
M：16#83 
DB：16#40、16#84、16#85、
16#8A、16#8B 
PI：16#01 
PQ：16#02 
工艺对象：16#04

  DB_NUMBER UINT (D) 数据块编号

  OFFSET UDINT (E) 操作数的相对地址

指令
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结构组件“ERROR_ID”
下表列出了结构组件“ERROR_ID”中可能输出的值：

ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

0 0 无错误

2503 9475 指针无效

2520 9504 STRING 无效

2522 9506 读取错误：操作数超出有效范围

2523 9507 写入错误：操作数超出有效范围

2524 9508 读取错误：操作数无效

2525 9509 写入错误：操作数无效

2528 9512 读取错误：数据对齐

2529 9513 写入错误：数据对齐

252C 9516 指针无效

2530 9520 写入错误：数据块

2533 9523 使用的引用无效

2538 9528 访问错误：DB 不存在

2539 9529 访问错误：使用了错误 DB
253A 9530 全局数据块不存在

253C 9532 故障信息或函数不存在

253D 9533 系统函数不存在

253E 9534 故障信息或函数块不存在 
253F 9535 系统块不存在

2550 9552 访问错误：DB 不存在

2551 9553 访问错误：使用了错误 DB
2575 9589 程序嵌套深度出错

2576 9590 本地数据分配出错

2577 9591 未选择块属性“通过寄存器传递参数”。

25A0 9632 TP 中发生内部错误

25A1 9633 变量为写保护

25A2 9634 变量的数值无效

2942 10562 读取错误：Input

指令
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ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

2943 10563 写入错误：Output
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LABEL：L #Field[#index] // 访问 #Field[#index] 变量

L 40.5 // 加载值 40.5
*R // 将变量值乘以 40.5。
T #TagOut // 将乘积传送到操作数 #TagOut。
  
CALL GET_ERROR // 调用指令。

OUT := #Error // 如果出错，详细信息将保存在 #Error 操作数中。

  
T #Error.REACTION // 读取结构组件 #Error.REACTION。
L 1 // 加载值 1
==I // 结构组件的值与值 1 进行比较。

JC LABEL // 如果两个值的比较结果为正数，程序执行将返回跳转标签 LABEL。

访问“#Field[#index]”变量时出错。尽管读取/访问发生错误，#TagOut 操作数仍返回信号状态

“1”，并使用值“0.0”执行乘法。如果出现这种错误情况，我们建议您在执行乘法之后设定“获

取本地错误信息”指令以获取错误。“获取本地错误信息”指令提供的错误信息将通过比较

进行评估。如果“#Error.REACTION”结构组件的值为“1”，则表示出现读取/访问错误，程序执

行将再次从跳转标签 LABEL 处开始。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)
STL 基础知识 (页 9525)

指令
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GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (S7-1500)

说明

可以使用“获取本地错误 ID”指令查询块内发生的错误。该错误通常为访问错误。从上一次

执行该指令后如果在块执行过程中系统报告发生块执行错误，则将变量中所发生第一个错误

的错误 ID 存储在输出 RET_VAL 中。

RET_VAL 输出中只能指定 WORD 数据类型的操作数。如果块中存在多处错误，则在更正了

第一个错误后仅输出该指令中下一个错误的错误 ID。

说明

只有在存在错误信息时才能更改 RET_VAL 输出。可以通过以下方式在处理错误之后将输出

设置回“0”：
• 在块接口的“Temp”部分声明变量。

• 在调用指令之前将变量重置为“0”。

如果存在错误信息，则只能设置“获取本地错误 ID”指令的输出。即使不满足其中的某个条件，

剩余的程序执行不受“获取本地错误 ID”指令的影响。

有关该指令的执行和其它故障排除方式的示例，请参见“另请参见”。

说明

“获取本地错误 ID”指令支持在块内进行本地错误处理。在将“获取本地错误 ID”指令插入块

的程序代码中时，如果发生错误，则将忽略任何预定义的系统响应。

错误处理方式

有关相应的错误处理方式概述，请参见：错误处理机制概览 (页 160)
有关包含有多种错误处理方式的局部错误处理详细示例，请参见：有关处理程序执行错误的

示例 (页 190)

参数

下表列出了“获取本地错误 ID”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、L 错误 ID

指令
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RET_VAL 参数

下表列出了可通过参数 RET_VAL 输出的值：

RET_VAL*
（十六进制）

RET_VAL*
（十进制）

说明

0 0 无错误

2503 9475 指针无效

2520 9504 STRING 无效

2522 9506 读取错误：操作数超出有效范围

2523 9507 写入错误：操作数超出有效范围

2524 9508 读取错误：操作数无效

2525 9509 写入错误：操作数无效

2528 9512 读取错误：数据对齐

2529 9513 写入错误：数据对齐

252C 9516 指针无效

2530 9520 写入错误：数据块

2533 9523 使用的引用无效

2538 9528 访问错误：DB 不存在

2539 9529 访问错误：使用了错误 DB
253A 9530 全局数据块不存在

253C 9532 故障信息或函数不存在

253D 9533 系统函数不存在

253E 9534 故障信息或函数块不存在

253F 9535 系统块不存在

2550 9552 访问错误：DB 不存在

2551 9553 访问错误：使用了错误 DB
2575 9589 程序嵌套深度出错

2576 9590 本地数据分配出错

2577 9591 未选择块属性“通过寄存器传递参数”。

25A0 9632 TP 中发生内部错误

25A1 9633 变量为写保护

25A2 9634 变量的数值无效

2942 10562 读取错误：Input

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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RET_VAL*
（十六进制）

RET_VAL*
（十进制）

说明

2943 10563 写入错误：Output
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L #Field[#index] // 访问 #Field[#index] 变量

L 40.5 // 加载值 40.5
*R // 将变量值乘以 40.5。
T #TagOut // 将乘积传送到操作数 #TagOut。
  
CALL GET_ERR_ID // 调用指令。

RET_VAL := #TagID // 如果出错，错误 ID 将保存在 #TagID 操作数中。

  
T #TagID // 读取 #TagID 操作数的错误 ID。
L 16#2522 // 加载值 16#2522
==I // 错误 ID 的值与 16#2522 的值进行比较。

  
CALL MOVE // 调用指令。

IN := 100.0 // 值 100.0 被复制到 #TagOut 操作数。

OUT := #TagOut // 该指令的输出

访问“#Field[#index]”变量时出错。尽管读取/访问发生错误，#TagOut 操作数仍返回信号状态

“1”，并使用值“0.0”执行乘法。如果出现这种错误情况，我们建议您在执行乘法之后设定“获

取本地错误 ID”指令以获取错误。“获取本地错误 ID”指令提供的错误 ID 将通过比较进行评估。

如果“#TagID”操作数返回 ID 16#2522，则表示有读取/访问错误，并且值“100.0”被移动到 
#TagOut 输出。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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INIT_RD：初始化所有保留数据 (S7-1500)

说明

“初始化所有保留数据”指令用于同时复位所有数据块、位存储器以及 SIMATIC 定时器和计

数器中的保持性数据。由于该指令的执行时间超出程序周期的持续时间，因此只能在启动 OB 
中执行。

参数

下表列出了“初始化所有保留数据”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

如果输入“REQ”的信号状态

为“1”，将复位所有保持性

数据。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B5 由于该指令不在启动 OB 中进行编程，因此无法执行。

常见错误

信息

另请参见：“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL INIT_RD // 调用指令。

REQ := "Tag_REQ" // 如果操作数“Tag_REQ”的信号状态为“1”，将复位所有保持性数据。

RET_VAL := "Tag_RET_VAL" // 错误代码

如果操作数“Tag_REQ”的信号状态为“1”，则执行该指令。将复位所有数据块、位存储器以及 
SIMATIC 定时器和计数器中的全部保持性数据。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2088)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
STL 基础知识 (页 9525)

WAIT：组态延时时间 (S7-1500)

说明

可使用“组态延时时间”指令，将程序的执行过程暂停一段特定的时间。在该指令的参数 WT 
中时间段的单位为微秒。

可以组态的延时为 -32768 到 32767 微秒 (μs)。 短延时时间取决于 CPU 和该指令的执行

时间。

优先级更高的事件可中断该指令的执行且不返回任何错误信息。

说明

负延时时间

如果在参数 WT 中指定了一个负延时时间，则使能输出 ENO 或 RLO 和 BR 位将返回信号状态 
FALSE。负延时时间不会对 CPU 造成影响。以下与使能输出 ENO 相关联的指令不在 LAD 或 
FBD 中执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“组态延时时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

WT Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

延时时间的单位为微秒 
(μs)

影响既定延时时间的示例

在以下示例中，将显示各种情况下对“WAIT”延时时间的影响。

下图为各种场景的示意图：

剩余时间 = 从既定延时时间结束（通过“WAIT”）到中断 OB 运行结束之间的时间

额外时间 = 从中断 OB 运行结束到既定延时时间结束（通过“WAIT”）之间的时间

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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案例 1：
在一个 OB1 中调用“WAIT”指令。“WAIT”指令可由较高优先级的 OB 或较高优先级的进程（如，

System Threads）中断。但“WAIT”指令的延时时间既不会更改，也不会延时。

案例 2 和 3：
OB1 中正在执行的程序将在延时 20 ms 后继续执行。延时时间可通过在 OB1 中调用“WAIT”指
令计算得出（参见在 OB1 中执行 WAIT）。在 20 ms 时间内，中断 OB 可运行自己的程序代码。

CPU 的发送时钟不会改变。

案例 4：
OB1 中正在执行的程序将在较高优先级执行完成后继续执行。即使 OB1 内 20 ms 延时时间

到期后，仍需等待较高优先级进程执行完成。CPU 的发送时钟将增加。

说明

系统或通信进程 (System Threads) 的执行顺序

系统线程的优先级通常为“15”。虽然存在优先级高于“26”的系统线程，但这些进程将导致 CPU 
载荷降低。系统线程不在图中显示。

使用“RT_INFO”指令测量 OB1 的运行时间：

案例 2：20 ms - 8 ms - System Threads = <12 ms。发送时钟：约 20 ms。
案例 3：20 ms - 11 ms - System Threads - <9 ms。发送时钟：约 20 ms。
案例 4：20 ms - 15 ms - System Threads - <7 ms。发送时钟：约 22 ms。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

RUNTIME：测量程序运行时间 (S7-1500)

说明

“测量程序运行时间”指令用于测量整个程序、单个块或命令序列的运行时间。

如果要测量整个程序的运行时间，请在 OB1 中调用指令“测量程序运行时间”。第一次调

用时开始测量运行时间，在第二次调用后输出 RET_VAL 将返回程序的运行时间。测量的运

行时间包括程序执行过程中可能运行的所有 CPU 进程，例如，由较高级别事件或通信引起

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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的中断。指令“测量程序运行时间”读取 CPU 内部计数器中的内容并将该值写入 IN-OUT 参
数 MEM 中。该指令根据内部计数器的频率计算当前程序运行时间并将其写入输出 RET_VAL 
中。

如果要测量单个块或单个命令序列的运行时间，则需要三个单独的程序段。在程序的单个程

序段中，调用指令“测量程序运行时间”。首次调用该指令即可设置运行时间测量的起始点。

然后在下一个程序段中调用所需的程序块或命令序列。在另一个程序段中，第二次调用“测

量程序运行时间”指令并将相同的存储器分配给 IN-OUT 参数 MEM，与在第一次调用该指令

时所做的一样。第三个程序段中的“测量程序运行时间”指令将读取内部 CPU 计数器，并

根据内部计数器中的频率计算该程序块或命令序列的当前运行时间，然后再写入输出 
RET_VAL 中。

说明

由于命令序列中的指令序列会在程序的优化编译期间发生变化，因而无法确切地确定命令序

列的运行时间。

参数

下表列出了“测量程序运行时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output LREAL I、Q、M、D、L 返回测得的运行时间（单

位为秒）

MEM InOut LREAL I、Q、M、D、L 指令运行结果仅适用于内

部应用。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令基于程序块的运行时间的工作原理：

STL 说明

CALL RUNTIME // 调用指令。

   RET_VAL := "TagResult" // 中间结果

   MEM := "TagMemory" // 保存测量运行时间的起始点。

  
CALL "Best_before_date", 
"Best_before_date_DB"

// 调用并执行“Best_before_date”块。

  
CALL RUNTIME // 再次调用指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

   RET_VAL := "TagResult" // 该指令的结果

   MEM := "TagMemory" // 将测量运行时间的起始点作为测量运行时间的基数。

通过第一次调用该指令来设置运行时间测量的起始点，然后将其作为该指令第二次调用的引

用缓存到“TagMemory”操作数中。

然后调用“Best_before_date”程序块 FB1。
处理完程序块 FB1 后，将再次执行该指令。第二次调用该指令将计算出该程序块的运行时间，

然后将结果写入 RET_VAL 输出的“TagResult”操作数中。

有关测量程序总循环时间的详细信息示例，请访问西门子工业在线支持网站，条目 ID：
87668055 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/87668055)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

字逻辑运算 (S7-1500)

DECO：解码 (S7-1500)

说明

使用“解码”指令，在输出值中将输入值所指定的位置位。

“解码”指令读取参数 IN 的值，并设置参数 OUT 值中的某个位，该位位置与读取的值一致。

输出值中的其它位以零填充。当参数 IN 的值大于 31 时，将执行以 32 为模的模运算。

参数

下表列出了“解码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input UINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

输出值中待置位位的位置

OUT Output 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

输出值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可以从“???”下拉列表中选择 OUT 参数的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL DECO // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := "Tag_Input" // 指定输入值，该值将对应输出值中将置位的位号

OUT := "Tag_Output" // 结果

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

该指令从“Tag_Input”操作数的值中读取位号“3”，并将第三个位设置为“Tag_Output”操作数的

值。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

ENCO：编码 (S7-1500)

说明

使用“编码”指令,可以读取输入值中 低有效置位位的位号，并将其通过参数 OUT 输出。

“编码”指令选择参数 IN 值的 低有效位，并将该位号写入到参数 OUT 的操作数中。如果

参数 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000，则在参数 OUT 中输出值“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“编码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

输出值

可以从“???”下拉列表中选择 IN 参数的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL ENCO // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := "Tag_Input" // 将读取其 低有效位的输入值。

OUT := "Tag_Output" // 输入值中 低有效置位位的位号

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

该指令选择变量“Tag_Input”的 低有效置位位，并将其位号“3”写入变量“Tag_Output”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SEL： 选择 (S7-1500)

说明

“选择”指令根据开关（输入 G）的情况，选择输入 IN0 或 IN1 中的一个，并将其内容复制

到输出 OUT。如果输入 G 的信号状态为“0”，则移动输入 IN0 的值。如果输入 G 的信号状态为

“1”，则输入 IN1 的值复制到输出 OUT。
只有当所有参数的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

参数

下表列出了“选择”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

G Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

开关

IN0 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
DT、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个输入值

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD, DATE、
DT、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个输入值

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD, DATE、
DT、LDT

I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从“???”下拉列表中选择参数 INn 和 OUT 的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL SEL // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

G := "Tag_Input_G" // 开关的信号状态

IN0 := "Tag_Input0" // 第一个输入值

IN1 := "Tag_Input1" // 第二个输入值

OUT := "Tag_Output" // 所选输入的值

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值

G Tag_Input_G 1
IN0 Tag_Input0 W#16#0000
IN1 Tag_Input1 W#16#FFFF
OUT Tag_Output W#16#FFFF

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

传统 (S7-1500)

DRUM：执行顺控程序 (S7-1500)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，将相应步的 OUT_VAL 参数的已设定值分配给已设定的输

出位（OUT1 到  OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。因此，当指令仍处于某特定步时，该步

必须满足参数 S_MASK 中设定的使能掩码条件。如果该步的事件为真且为当前步设定的时间

已用完，或者参数 JOG 的值从“0”变为“1”，则该指令进入下一步。如果参数 RESET 的信号状

态变为“1”，将复位该指令。当前步因此等同于预设步 (DSP)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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每步所耗用的时间由预设时基 (DTBP) 与每步预设计数值 (S_PRESET) 的乘积确定。启动新步

时，会将此计算值加载到参数 DCC 中，该参数包含当前步的剩余时间。例如，参数 DTBP 的
值为 2，且第一个步的预设值为“100”(100 ms)，则参数 DCC 的值为“200”(200 ms)。
可使用定时器值和/或事件对步进行编程。具有一个事件位且定时器值为“0”的步，在该事件

位的信号状态为“1”时立即进入下一步。仅用定时器值编程的步将立即开始计时。具有事件

位且时间值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。信号状态为“1”时，初始

化事件位。

当顺控程序位于 后一个编程步 (LST_STEP) 且该步的时间用完时，会将参数 Q 的信号状态

置位为“1”；否则复位为“0”。置位参数 Q 时，该指令将停留在该步，直至该参数复位。

在可组态掩码 (S_MASK) 中，可以选择输出字 (OUT_WORD) 中的各个位并通过输出值 
(OUT_VAL) 置位或复位输出位（OUT1 到 OUT16）。当可组态掩码的某个位的信号状态为“1”
时，OUT_VAL 的值将置位/复位相应位。如果可组态掩码的某个位的信号状态为“0”，相应位

则保持不变。在信号状态为“1”时，将初始化所有 16 个步中可组态掩码的所有位。

参数 OUT1 的输出位对应输出字 (OUT_WORD) 的 低有效位。参数 OUT16 的输出位对应输

出字 (OUT_WORD) 的 高有效位。

参数

下表列出了“执行顺控程序”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

信号状态“1”表示复位状

态。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

当信号状态从“0”变为“1”
时，该指令将进入下一步。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

信号状态“1”允许顺控程序

按照事件和时间条件提前

执行。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

大步数（例如：

LST_STEP = 16#08；可能

的 大步数为 8 步。）

EVENT(i),
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

事件位 (i)；
初始信号状态为“1”。

OUT(j),
1 ≤ j ≤ 16

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2101



参数 声明 数据类型 存储区 说明

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序写入输出值的目

标字地址。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

参数 JOG 的历史位

EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

预置顺控程序（1 到 16）
的第一步

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

顺控程序的当前步

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

保留当前步的处理时间

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

顺控程序的预设时基

PrevTime Static TIME I、Q、M、D、L 
或常数

前一次调用的系统时间

S_PRESET Static ARRAY[1..16] of 
WORD

I、Q、M、D、L 
或常数

每个步 [1 到 16] 的预置计

数值，其中 1 个时钟脉冲 
= 1 ms。

OUT_VAL Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 
或常数

每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的输出值。

S_MASK Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 
或常数

每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的可组态掩码。初始信号

状态为“1”。

指令
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*

说明

W#16#00
00

无错误

W#16#00
0B

参数 LST_STEP 的值小于 1 或大于 16。

W#16#00
0C

参数 DSC 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

W#16#00
0D

参数 DSP 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT1 的值，设置

输出位（OUT16 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

STL 说明

CALL DRUM, "DRUM_DB" // 调用“执行顺控程序”指令并创建背景数据块“DRUM_DB”。
RESET := "Tag_Reset" // 复位输入

JOG := "Tag_Input_Jog" // 出现信号上升沿时，该指令进入下一步。

DRUM_EN := "Tag_Input_DrumEN" // 信号状态“1”允许顺控程序按照事件和时间条件提前执行。

LST_STEP := 
"Tag_Number_LastStep"

// 上一个编程步的编号

EVENT1 := "MyTag_Event_1" // 事件位 1
EVENT2 := "MyTag_Event_2" // 事件位 2
EVENT3 := "MyTag_Event_3" // 事件位 3
EVENT4 := "MyTag_Event_4" // 事件位 4
EVENT5 := "MyTag_Event_5" // 事件位 5
EVENT6 := "MyTag_Event_6" // 事件位 6
EVENT7 := "MyTag_Event_7" // 事件位 7

指令
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STL 说明

EVENT8 := "MyTag_Event_8" // 事件位 8
EVENT9 := "MyTag_Event_9" // 事件位 9
EVENT10 := "MyTag_Event_10" // 事件位 10
EVENT11 := "MyTag_Event_11" // 事件位 11
EVENT12 := "MyTag_Event_12" // 事件位 12
EVENT13 := "MyTag_Event_13" // 事件位 13
EVENT14 := "MyTag_Event_14" // 事件位 14
EVENT15 := "MyTag_Event_15" // 事件位 15
EVENT16 := "MyTag_Event_16" // 事件位 16
OUT1 := "MyTag_Output_1" // 输出位 1
OUT2 := "MyTag_Output_2" // 输出位 2
OUT3 := "MyTag_Output_3" // 输出位 3
OUT4 := "MyTag_Output_4" // 输出位 4
OUT5 := "MyTag_Output_5" // 输出位 5
OUT6 := "MyTag_Output_6" // 输出位 6
OUT7 := "MyTag_Output_7" // 输出位 7
OUT8 := "MyTag_Output_8" // 输出位 8
OUT9 := "MyTag_Output_9" // 输出位 9
OUT10 := "MyTag_Output_10" // 输出位 10
OUT11 := "MyTag_Output_11" // 输出位 11
OUT12 := "MyTag_Output_12" // 输出位 12
OUT13 := "MyTag_Output_13" // 输出位 13
OUT14 := "MyTag_Output_14" // 输出位 14
OUT15 := "MyTag_Output_15" // 输出位 15
OUT16 := "MyTag_Output_16" // 输出位 16
Q := "Tag_Output_Q" // 信号状态“1”表示 后一步的时间已用完。

OUT_WORD := "Tag_OutputWord" // 顺控程序向其中写入输出值的字地址

ERR_CODE := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_DrumEN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE

指令
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参数 操作数 地址 值

EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE
OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE

指令
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE
S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE

指令
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参数 地址 值

S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 TRUE
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 FALSE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 FALSE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 FALSE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

该指令执行后，其背景数据块“DRUM_DB”中的以下值会发生变化：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2108 编程和操作手册, 11/2022



参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
STL 基础知识 (页 9525)

DCAT：离散控制定时器报警 (S7-1500)

说明

可以使用“离散控制定时器报警”指令，从参数 CMD 发出打开或关闭命令的时刻开始计时。

计时过程一直持续到超出了预设时间 (PT) 或收到此信息为止：即在规定时间内已打开或关闭

（O_FB 或 C_FB）设备。如果在收到有关设备打开或关闭的信息之前就超出了预设时间，将

激活相应的报警。如果命令输入的信号状态在到达预设时间前发生变化，则重新计时。

“离散控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应如下：

• 参数 CMD 的信号状态从“0”变为“1”时，对参数 Q、CMD_HIS、ET（仅当 ET < PT 时）、OA 
和 CA 的信号状态有如下影响：

– 参数 Q 和 CMD_HIS 置位为“1”。
– 参数 ET、OA 和 CA 复位为“0”。

• 参数 CMD 的信号状态从“1”变为“0”时，参数 Q、ET（仅当 ET < PT 时）、OA、CA 和 
CMD_HIS 将复位为“0”。

• 如果参数 CMD 和 CMD_HIS 的信号状态均为“1”，且参数 O_FB 置位为“0”，则将上次执行

该指令以来的时间差 (ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则

将参数 OA 的信号状态置位为“1”。如果参数 ET 的值不大于参数 PT 的值，则将参数 OA 的
信号状态复位为“0”。将参数 CMD_HIS 的值重置为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态置位为“1”且参数 C_FB 的值为“0”，则将参

数 OA 的信号状态设置为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 O_FB 的信号状

态变为“0”，则将在下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 C_FB 的值为“0”，则将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加
到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则将参数 CA 的信号状态复位为

“1”。如果不大于参数 PT 的值，则参数 CA 的信号状态为“0”。CMD_HIS 参数的值置位为 
CMD 参数的值。
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• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态为“0”且参数 C_FB 设置为“1”，则将参数 CA 
设置为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 C_FB 的信号状态变为“0”，则在

下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 O_FB 和 C_FB 的信号状态均为“1”，则将两个报警输出的信号状态都置位为“1”。
“离散控制定时器报警”指令不提供错误信息。

参数

下表列出了“离散控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 信号状态“0”表示“关闭 
(close)”命令。

信号状态“1”表示“打开 
(open)”命令。

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 关闭时的反馈输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 显示参数 CMD 的状态

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

ET Static DINT D、L 或常数 当前已用时间，其中 1 次
计数 = 1 ms

PT Static DINT D、L 或常数 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD D、L 或常数 上一次的系统时间

CMD_HIS Static BOOL D、L 或常数 CMD 历史位

示例

在以下示例中，参数 CMD 从“0”变为“1”。执行该指令后，参数 Q 将置位为“1”，而两个报警

输出 OA 和 CA 的信号状态为“0”。背景数据块的参数 CMD_HIS 的信号状态将置位为“1”，同

时将参数 ET 复位为“0”。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令
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STL 说明

CALL DCAT, "DCAT_DB" // 调用“离散控制定时器报警”指令并创建背景数据块“DCAT_DB”。
CMD := "Tag_Input_CMD" // 打开或关闭设备

O_FB := "Tag_Input_O_FB" // 打开时的反馈

C_FB := "Tag_Input_C_FB" // 关闭时的反馈

Q := "Tag_Output_Q" // 显示参数 CMD 的状态

OA := "Tag_Output_OA" // 打开时的报警输出

CA := "Tag_Output_CA" // 关闭时的报警输出

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

CMD Tag_Input_CMD TRUE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#12
PT DBD8 L#222
CMD_HIS DBX16.0 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q TRUE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

指令
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以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
CMD_HIS DBX16.0 TRUE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

MCAT：电机控制定时器报警 (S7-1500)

说明

“电机控制定时器报警”指令用于从开启命令输入（打开或关闭）时开始计时。计时过程一

直持续到超出了预设时间，或相关反馈输入提示设备已在规定时间内执行了要求的操作为止。

如果在收到反馈前就超出了预设时间，则触发相应的报警。

参数

下表列出了“电机控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储空间 说明

O_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

“打开”命令输入

C_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

“关闭”命令输入

S_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

“停止”命令输入

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

关闭时的反馈输入

OO Output BOOL I、Q、M、D、L “打开”输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2112 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 存储空间 说明

CO Output BOOL I、Q、M、D、L “关闭”输出

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示错误状态

ET Static DINT D、L 或常量 当前已用时间，其中 1 次
计数 = 1 ms

PT Static DINT D、L 或常量 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD D、L 或常量 上一次的系统时间

O_HIS Static BOOL D、L 或常量 “打开”历史位

C_HIS Static BOOL D、L 或常量 “关闭”历史位

执行“电机控制定时器报警”指令

下表列出了“电机控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应：

输入参数 输出参数

ET O_H
IS

C_H
IS

O_C
MD

C_C
MD

S_C
MD

O_F
B

C_F
B

OO CO OA CA ET O_H
IS

C_H
IS

Q 状态

X 1 1 X X X X X 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X X 1 1 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X 1 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X X X 1 1 X X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X 0 X 1 0 0 X X 1 0 0 0 0 1 0 1 开始打开

<PT 1 0 X 0 0 0 X 1 0 0 0 INC 1 0 1 打开

X 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 0 PT 1 0 1 已打开

>=P
T

1 0 X 0 0 0 X 0 0 1 0 PT 1 0 0 打开的报

警

X X 0 0 1 0 X X 0 1 0 0 0 0 1 1 开始关闭

<PT 0 1 0 X 0 X 0 0 1 0 0 INC 0 1 1 关闭

X 0 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 PT 0 1 1 已关闭

>=P
T

0 1 0 X 0 X 0 0 0 0 1 PT 0 1 0 关闭的报

警
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输入参数 输出参数

X 0 0 0 0 0 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 已停止

符号说明：

INC 将上次处理 FB 以来的时间差 (ms) 加到 ET 中
PT 将 PT 的值设置为与 ET 的相同

X 无法使用

<PT ET < PT
>=PT ET >= PT
如果输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态均为“1”，则立即将这两个输入参数的信号状态置位为“0”。此时，将

使用上述表格 (X) 中的 后一行。由于无法确定输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态是否都为 1，因此将通

过以下方式设置输出参数： 
OO = FALSE
CO = FALSE
OA = FALSE
CA = FALSE
ET = PT
Q = TRUE

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

STL 说明

CALL MCAT, "MCAT_DB" // 调用“电机控制定时器报警”指令并创建背景数据块“MCAT_DB”。
O_CMD := "Tag_Input_O_CMD" //“打开”命令输入

C_CMD := "Tag_Input_C_CMD" //“关闭”命令输入

S_CMD := "Tag_Input_S_CMD" //“停止”命令输入

O_FB := "Tag_Input_O_FB" // 打开时的反馈

C_FB := "Tag_Input_C_FB" // 关闭时的反馈

OO := "Tag_OutputOpen" //“打开”输出

CO := "Tag_OutputClosed" //“关闭”输出

OA := "Tag_Output_OA" // 打开时的报警输出

CA := "Tag_Output_CA" // 关闭时的报警输出

指令
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STL 说明

Q := "Tag_Output_Q" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数使用以下各值：

参数 操作数 值

O_CMD Tag_Input_O_CMD TRUE
C_CMD Tag_Input_C_CMD FALSE
S_CMD Tag_Input_S_CMD FALSE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
OO Tag_OutputOpen FALSE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#2
PT DBD8 L#22
O_HIS DBX16.0 TRUE
C_HIS DBX16.1 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen TRUE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE

指令
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参数 操作数 值

CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q TRUE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
O_HIS DBX16.0 TRUE
CMD_HIS DBX16.1 FALSE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

IMC：比较输入位与掩码位 (S7-1500)

说明

可以使用“比较输入位与掩码位”指令，将 多 16 个设定的输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）
的信号状态与相应的掩码位进行比较。可编程多达 16 个带掩码的步。将参数 IN_BIT0 的值

与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代表步号。在参数 CMP_STEP 中指定用于比较的

掩码步号。所有编程值均以相同方式进行比较。未编程输入位或未编程掩码位的默认信号状

态为 FALSE。
如果在比较期间找到匹配值，参数 OUT 的信号状态置为“1”。否则将参数 OUT 置为“0”。
如果参数 CMP_STEP 的值大于 15，则不执行该指令。并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

指令
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参数

下表列出了“比较输入位与掩码位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 0 与掩码

位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 1 与掩码

位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 2 与掩码

位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 3 与掩码

位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 4 与掩码

位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 5 与掩码

位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 6 与掩码

位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 7 与掩码

位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 8 与掩码

位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 9 与掩码

位 9。
IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 10 与掩

码位 10。
IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 11 与掩

码位 11。
IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 12 与掩

码位 12。
IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 13 与掩

码位 13。
IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常数

比较输入位 14 与掩

码位 14。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 15 与掩

码位 15。
CMP_STEP Input BYTE I、Q、M、D、

L、P 或常数

用于比较的掩码步

号。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找

到一个匹配值。

信号状态“0”表示未

找到匹配值。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

CMP_VAL Static ARRAY OF 
WORD

I、Q、M、D、L 
或常数

比较掩码 [0 到 15，
0 到 15]：下标的第

一个编号为步号，第

二个编号为掩码的位

号。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000A 参数 CMP_STEP 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在下面的示例中，将 16 个输入位分别与步 2 的掩码进行比较。由于输入位与步 2 的掩码相

匹配，参数 OUT 的信号状态设置为 TRUE。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令
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STL 说明

CALL IMC, "IMC_DB" // 调用指令“比较输入位与掩码位”并创建背景数据块“IMC_DB”。
IN_BIT0 := "Tag_Input_BIT0" // 输入位 0
IN_BIT1 := "Tag_Input_BIT1" // 输入位 1
IN_BIT2 := "Tag_Input_BIT2" // 输入位 2
IN_BIT3 := "Tag_Input_BIT3" // 输入位 3
IN_BIT4 := "Tag_Input_BIT4" // 输入位 4
IN_BIT5 := "Tag_Input_BIT5" // 输入位 5
IN_BIT6 := "Tag_Input_BIT6" // 输入位 6
IN_BIT7 := "Tag_Input_BIT7" // 输入位 7
IN_BIT8 := "Tag_Input_BIT8" // 输入位 8
IN_BIT9 := "Tag_Input_BIT9" // 输入位 9
IN_BIT10 := "Tag_Input_BIT10" // 输入位 10

IN_BIT11 := "Tag_Input_BIT11" // 输入位 11
IN_BIT12 := "Tag_Input_BIT12" // 输入位 12
IN_BIT13 := "Tag_Input_BIT13" // 输入位 13
IN_BIT14 := "Tag_Input_BIT14" // 输入位 14
IN_BIT15 := "Tag_Input_BIT15" // 输入位 15
CMP_STEP := "Tag_CMP_STEP" // 掩码的步号

OUT := "Tag_Output" // 指示是否找到匹配值。

ERR_CODE := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

IN_BIT0 Tag_Input_BIT0 TRUE
IN_BIT1 Tag_Input_BIT1 TRUE
IN_BIT2 Tag_Input_BIT2 FALSE
IN_BIT3 Tag_Input_BIT3 TRUE
IN_BIT4 Tag_Input_BIT4 TRUE
IN_BIT5 Tag_Input_BIT5 FALSE
IN_BIT6 Tag_Input_BIT6 TRUE
IN_BIT7 Tag_Input_BIT7 TRUE
IN_BIT8 Tag_Input_BIT8 FALSE
IN_BIT9 Tag_Input_BIT9 TRUE

指令
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参数 操作数 值

IN_BIT10 Tag_Input_BIT10 TRUE
IN_BIT11 Tag_Input_BIT11 FALSE
IN_BIT12 Tag_Input_BIT12 TRUE
IN_BIT13 Tag_Input_BIT13 TRUE
IN_BIT14 Tag_Input_BIT14 FALSE
IN_BIT15 Tag_Input_BIT15 TRUE
CMP_STEP Tag_CMP_STEP B#16#02
OUT Tag_Output FALSE
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

步 2 掩码的以下值保存在该指令的背景数据块“IMC_DB”中：

参数 地址 值

CMP_VAL [2,0] DBX12.0 TRUE
CMP_VAL [2,1] DBX12.1 TRUE
CMP_VAL [2,2] DBX12.2 FALSE
CMP_VAL [2,3] DBX12.3 TRUE
CMP_VAL [2,4] DBX12.4 TRUE
CMP_VAL [2,5] DBX12.5 FALSE
CMP_VAL [2,6] DBX12.6 TRUE
CMP_VAL [2,7] DBX12.7 TRUE
CMP_VAL [2,8] DBX13.0 FALSE
CMP_VAL [2,0] DBX13.1 TRUE
CMP_VAL [2,10] DBX13.2 TRUE
CMP_VAL [2,11] DBX13.3 FALSE
CMP_VAL [2,12] DBX13.4 TRUE
CMP_VAL [2,13] DBX13.5 TRUE
CMP_VAL [2,14] DBX13.6 FALSE
CMP_VAL [2,15] DBX13.7 TRUE

指令
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output TRUE
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
STL 基础知识 (页 9525)

SMC：比较扫描矩阵 (S7-1500)

说明

“比较扫描矩阵”指令可将 多 16 个已编程输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号状态与各

步比较掩码的相应位进行比较。处理从步 1 开始并继续，直到 后一个编程步 (LAST) 或直

到找到匹配值。将参数 IN_BIT0 的输入位将与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代表

步号。所有编程值均以相同方式进行比较。如果找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态设

置为“1”，并将匹配掩码的步号写入参数 OUT_STEP。未编程输入位或未编程掩码位的默认信

号状态为 FALSE。如果多个步具有匹配掩码，则参数 OUT_STEP 仅指示找到的第一个步。如

果没有找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态置为“0”。在这种情况下，参数 OUT_STEP 的
值比参数 LAST 的值大“1”。

参数

下表列出了“比较扫描矩阵”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 0 与
掩码位 0。

IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 1 与
掩码位 1。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 2 与
掩码位 2。

IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 3 与
掩码位 3。

IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 4 与
掩码位 4。

IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 5 与
掩码位 5。

IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 6 与
掩码位 6。

IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 7 与
掩码位 7。

IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 8 与
掩码位 8。

IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 9 与
掩码位 9。

IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 10 
与掩码位 10。

IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 11 
与掩码位 11。

IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 12 
与掩码位 12。

IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 13 
与掩码位 13。

IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 14 
与掩码位 14。

IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

比较输入位 15 
与掩码位 15。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示

找到一个匹配

值。

信号状态“0”表示

未找到匹配值。 
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

OUT_STEP Output BYTE I、Q、M、D、
L、P

包含具有匹配掩

码的步号，如果

未找到相匹配的

掩码，则是比参

数 LAST 的值大

“1”的步号。

LAST Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

指定为获得匹配

掩码而将扫描的

后一步的步

号。

CMP_VAL Static ARRAY OF WORD I、Q、M、D、L 
或常数

比较掩码 [0 到 
15，0 到 15]：
下标的第一个编

号为步号，第二

个编号为掩码的

位号。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000E 参数 LAST 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。
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示例

在本示例中，将 16 个输入位全部与步 0 到步 5 的掩码进行比较，直到找到匹配值。由于步 2 
的掩码与输入位相匹配，因此只扫描步 0 到步 2 的掩码。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

STL 说明

CALL SMC, "SMC_DB" // 调用“比较扫描矩阵”指令并创建背景数据块“SMC_DB”
IN_BIT0 := "Tag_Input_BIT0" // 输入位 0
IN_BIT1 := "Tag_Input_BIT1" // 输入位 1
IN_BIT2 := "Tag_Input_BIT2" // 输入位 2
IN_BIT3 := "Tag_Input_BIT3" // 输入位 3
IN_BIT4 := "Tag_Input_BIT4" // 输入位 4
IN_BIT5 := "Tag_Input_BIT5" // 输入位 5
IN_BIT6 := "Tag_Input_BIT6" // 输入位 6
IN_BIT7 := "Tag_Input_BIT7" // 输入位 7
IN_BIT8 := "Tag_Input_BIT8" // 输入位 8
IN_BIT9 := "Tag_Input_BIT9" // 输入位 9
IN_BIT10 := "Tag_Input_BIT10" // 输入位 10
IN_BIT11 := "Tag_Input_BIT11" // 输入位 11
IN_BIT12 := "Tag_Input_BIT12" // 输入位 12
IN_BIT13 := "Tag_Input_BIT13" // 输入位 13
IN_BIT14 := "Tag_Input_BIT14" // 输入位 14
IN_BIT15 := "Tag_Input_BIT15" // 输入位 15
OUT := "Tag_Output" // 指示是否找到匹配值。

OUT_STEP := "Tag_Output_STEP" // 包含具有相应掩码的步号。

ERR_CODE := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

IN_BIT0 Tag_Input_BIT0 TRUE
IN_BIT1 Tag_Input_BIT1 TRUE
IN_BIT2 Tag_Input_BIT2 FALSE
IN_BIT3 Tag_Input_BIT3 TRUE

指令
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参数 操作数 值

IN_BIT4 Tag_Input_BIT4 TRUE
IN_BIT5 Tag_Input_BIT5 FALSE
IN_BIT6 Tag_Input_BIT6 TRUE
IN_BIT7 Tag_Input_BIT7 TRUE
IN_BIT8 Tag_Input_BIT8 FALSE
IN_BIT9 Tag_Input_BIT9 TRUE
IN_BIT10 Tag_Input_BIT10 TRUE
IN_BIT11 Tag_Input_BIT11 FALSE
IN_BIT12 Tag_Input_BIT12 TRUE
IN_BIT13 Tag_Input_BIT13 TRUE
IN_BIT14 Tag_Input_BIT14 FALSE
IN_BIT15 Tag_Input_BIT15 TRUE
OUT Tag_Output FALSE
OUT_STEP Tag_Output_STEP B#16#00
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

步 2 掩码的以下值保存在该指令的背景数据块“SMC_DB”中：

参数 地址 值

CMP_VAL [2,0] DBX12.0 TRUE
CMP_VAL [2,1] DBX12.1 TRUE
CMP_VAL [2,2] DBX12.2 FALSE
CMP_VAL [2,3] DBX12.3 TRUE
CMP_VAL [2,4] DBX12.4 TRUE
CMP_VAL [2,5] DBX12.5 FALSE
CMP_VAL [2,6] DBX12.6 TRUE
CMP_VAL [2,7] DBX12.7 TRUE
CMP_VAL [2,8] DBX13.0 FALSE
CMP_VAL [2,0] DBX13.1 TRUE
CMP_VAL [2,10] DBX13.2 TRUE
CMP_VAL [2,11] DBX13.3 FALSE
CMP_VAL [2,12] DBX13.4 TRUE
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参数 地址 值

CMP_VAL [2,13] DBX13.5 TRUE
CMP_VAL [2,14] DBX13.6 FALSE
CMP_VAL [2,15] DBX13.7 TRUE
LAST DB84 B#16#05

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output TRUE
OUT_STEP Tag_Output_STEP B#16#02
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
STL 基础知识 (页 9525)

LEAD_LAG：提前和滞后算法  (S7-1500)

说明

可以使用“提前和滞后算法”指令，通过模拟量变量处理信号。GAIN 参数的增益值必须大

于零。使用以下等式计算“提前和滞后算法”指令的结果：

仅当在固定的程序周期中运行指令“提前和滞后算法”时，才生成正确的结果。参数 
LD_TIME、LG_TIME 和 SAMPLE_T 中必须指定相同的运算单元。计算 LG_TIME > 4 + 
SAMPLE_T 时，该指令与以下函数类似：

OUT = GAIN * ((1 + LD_TIME * s) / (1 + LG_TIME * s)) * IN

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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当参数 GAIN 的值小于或等于零时，将不进行计算，并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

“提前和滞后算法”指令可与回路一起用作动态前馈控制中的补偿器。该指令由两项操作组成。

“提前”操作将输出 OUT 的相位进行移位，使得输出提前于输入。相反，“滞后”操作对输

出进行移位，使得输出滞后于输入。由于“滞后”操作相当于积分，因此可用作噪声抑制器

或低通滤波器。“提前”操作相当于微分，因此可用作高通滤波器。同时使用两个指令（“提

前”和“滞后”），将导致在较低频率时输出的相位滞后于输入，而在较高频率时输出的相

位提前于输入。这意味着“提前和滞后算法”指令可用作带通滤波器。

参数

下表列出了“提前和滞后算法”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待处理的当前采

样时间（周期）

输入值

SAMPLE_T Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

采样时间

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

LD_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

提前时间的单位

与采样时间的相

同。

LG_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

滞后时间的时间

单位与与采样时

间的相同

GAIN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

%/% 的增益（稳

态下输出变化与

输入变化的比

率）。

PREV_IN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输入

PREV_OUT Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0009 参数 GAIN 的值小于或等于 0。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

STL 说明

CALL LEAD_LAG, "LEAD_LAG_DB" // 调用“提前和滞后算法”指令并创建背景数据块“LEAD_LAG_DB”。
IN := "Tag_Input" // 待处理的当前采样时间（周期）输入值。

SAMPLE_T := 
"Tag_Input_SAMPE_T"

// 采样时间

OUT := "Tag_Output_Result" // 该指令的结果

ERR_CODE := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本例中，输入参数使用以下值：

参数 操作数 值

IN Tag_Input 2.0
SAMPLE_T Tag_InputSampleTime 10

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAG_DB”中：

参数 地址 值

LD_TIME DBD12 2.0
LG_TIME DBD16 2.0
GAIN DBD20 1.0
PREV_IN DBD24 6.0
PREV_OUT DBD28 6.0

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output_Result 2.0

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAD_DB”中：

参数 操作数 值

PREV_IN DBD24 2.0
PREV_OUT DBD28 2.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
STL 基础知识 (页 9525)

SEG：创建 7 段显示的位模式 (S7-1500)

说明

"创建 7 段显示的位模式”指令将指定源字 (IN) 中的四个十六进制数字都转换为 7 段显示的

四个等价代码，并将其写入输出 (OUT) 的双字中。

“创建 7 段显示的位模式”指令无法识别任何错误条件。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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输入的十六进制值与输出的位模式的关系如下所示：

数字 ‑gfedcba 显示  
0000 00111111 0  
0001 00000110 1  
0010 01011011 2 7 段显示

0011 01001111 3
0100 01100110 4
0101 01101101 5
0110 01111101 6
0111 00000111 7
1000 01111111 8
1001 01100111 9
1010 01110111 A
1011 01111100 B
1100 00111001 C
1101 01011110 D
1110 01111001 E
1111 01110001 F

参数

下表列出了“创建 7 段显示的位模式”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN IN WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

以四个十六进制

数字表示的源

字。

OUT OUT DWORD I、Q、M、D、
L、P

以四个字节表示

的目标位模式。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2130 编程和操作手册, 11/2022



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL SEG // 调用“创建 7 段显示的位模式”指令。

IN := "Tag_Input" // 源字

OUT := "Tag_Output" // 7 段显示的位模式

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值

十六进制 二进制

IN Tag_Input W#16#1234 0001 0010 0011 0100
OUT Tag_Output DW#16#065B4F66 00000110 01011011 

01001111 01100110
显示：1234

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

BCDCPL：求十进制补码 (S7-1500)

说明

“求十进制补码”指令用于计算参数 IN 中所指定 7 位 BCD 数的十进制补码。该指令使用以

下数学公式进行计算：

10000000（BCD 编码）

– 7 位 BCD 值
----------------------------------------
十进制补码（BCD 编码）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“求十进制补码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常数

7 位 BCD 数

ERR_CODE Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL BCDCPL // 调用指令。

IN := "Tag_Input" // 7 位 BCD 数
ERR_CODE := "Tag_Output" // 指定 BCD 数的十进制补码

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#01234567
ERR_CODE Tag_Output DW#16#08765433
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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BITSUM：统计置位位数量 (S7-1500)

说明

可以使用“统计置位位数量”指令统计信号状态被置位为“1”的操作数的位数。在参数 IN 中
指定要统计其位数的操作数。指令的结果在参数 RET_VAL 中输出。

参数

下表列出了“统计置位位数量”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

要统计其置位位

数量的操作数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

置位位的数量

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL BITSUM // 调用指令。

IN := "Tag_Input" // 要统计其置位位数量的操作数。

RET_VAL := "Tag_Output" // 操作数“Tag_Input”的置位位数量。

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#12345678
RET_VAL Tag_Output W#16#000D（13 位）

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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转换程序状态的显示格式 (页 10064)
STL 基础知识 (页 9525)

STL 助记符 (S7-1500)

位逻辑运算 (S7-1500)

A： “与”运算 (S7-1500)

说明

使用““与”运算 ”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“1”，并且将查询结果与该逻

辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“与”运算。因此，查询结果与所检查的操作数信号状态

相同。

如果两个相应的信号状态均为“1”，则在执行该指令后，RLO 为“1”。如果其中一个相应的信

号状态为“0”，则在指令执行后，RLO 为“0”。 
如果连续多次执行该指令，那么只有所有的查询结果都为“1”，逻辑运算的 终结果才能为

“1”。
““与”运算 ”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位（==0、

<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

参数

下表列出了“与”运算指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)
STL 编程示例 (页 9562)

AN： “与”运算取反 (S7-1500)

说明

使用““与”运算取反”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“0”，并且将查询结果

与该逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“与”运算。因此，查询结果是将所检查的操作数

信号状态取反后的结果。如果操作数的信号状态为“0”，则查询结果为“1”。如果操作数的信

号状态为“1”，则查询结果为“0”。
在执行该指令之前，如果查询结果和 RLO 的信号状态均为“1”，那么执行该指令之后，RLO 为
“1”。
在执行该指令之前，如果查询结果和 RLO 的信号状态均为“0”，那么执行该指令之后，RLO 为
“0”。
““与”运算取反”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位

（==0、<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了““与”运算取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

O：“或”运算 (S7-1500)

说明

使用““或”运算”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“1”，并且将查询结果与该

逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“或”运算。因此，查询结果与所检查的操作数信号状

态相同。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果其中一个相应的信号状态为“1”，则在执行该指令之后，RLO 为“1”。如果这两个相应的

信号状态均为“0”，则在执行该指令之后，RLO 也为 “0”。
如果连续多次执行该指令，那么只要其中一个查询结果为“1”，逻辑运算的 终结果就为“1”。

““或”运算”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位（==0、
<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

参数

下表列出了““或”运算”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ON：“或”运算取反 (S7-1500)

说明

使用““或”运算取反”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“0”，并且将查询结果

与该逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“或”运算。因此，查询结果是将所检查的操作数

信号状态取反后的结果。如果操作数的信号状态为“0”，则查询结果为“1”。如果操作数的信

号状态为“1”，则查询结果为“0”。
在执行该指令之前，如果查询结果或者 RLO 的信号状态为“1”，那么执行该指令之后，RLO 为
“1”。如果这两个相应的信号状态均为“0”，则在执行该指令之后，RLO 也为“0”。
如果连续多次执行该指令，那么只要其中一个查询结果为“1”，逻辑运算的 终结果就为“1”。

““或”运算取反”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位

（==0、<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

参数

下表列出了““或”运算取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

待检查其信号状态的操作

数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

X：“异或”运算 (S7-1500)

说明

使用““异或”运算 ”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“1”，并且将查询结果与该

逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“异或”运算。因此，查询结果与所检查的操作数信号

状态相同。如果这两个相应的信号状态不同，那么执行该指令之后，RLO 为“1”。如果两个

信号状态相同，那么 RLO 为“0”。 
在执行该指令之前，如果 RLO 为“1”且所检查的操作数也为“1”，那么 RLO 将被复位为“0”。如

果 RLO 为“1”且操作数的信号状态为“0”，那么在执行指令后，RLO 将被置位为“1”。 
如果连续多次执行该指令，那么只要其中一个查询结果为“1”，RLO 的 终结果就为“1”。如

果所有查询的结果均为“1”或“0”，那么 RLO 将被复位为“0”。
““异或”运算”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位（==0、

<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

参数

下表列出了““异或”运算”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

XN：“异或”运算取反 (S7-1500)

说明

使用““异或”运算取反”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“0”，并且将查询结

果与该逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“或”运算。因此，查询结果是将所检查的操作

数信号状态取反后的结果。如果这两个相应的信号状态不同，那么执行该指令之后，RLO 为
“1”。如果两个信号状态相同，那么 RLO 为“0”。 
如果所检查操作数的信号状态为“0”，则查询结果为“1”。将查询结果与 RLO“1”进行“异或”

运算，结果的信号状态为“0”。RLO 为“0”时，其逻辑运算结果的信号状态为“1”。
““异或”运算取反”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位

（==0、<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了““异或”运算取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

O：先“与”后“或”运算 (S7-1500)

说明

使用“先“与”后“或”运算”指令，可以在“或”运算前执行多个“与”运算。系统将临

时保存“与”运算的整体结果，然后将该结果与其它信号查询进行“或”运算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

A(: “与”运算嵌套开始 (S7-1500)

说明

使用““与”运算嵌套开始”指令，在进行“与”运算之前先执行括号内的表达式指令。

执行指令时，CPU 将保存该逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR。保存的 RLO 再与

完整嵌套表达式的逻辑运算结果进行“与”运算。如果嵌套表达式之后还有其它信号查询，

那么将与这些查询的结果也进行“与”运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

AN(：“与非”运行嵌套开始 (S7-1500)

说明

使用“‘与非’运算嵌套开始”指令，在进行“与”运算之前将执行括号内的表达式指令，

然后再对括号内表达式的整体结果取反。

执行指令时，CPU 将保存该逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR。执行了括号内表

达式中的指令后，将对括号内表达式的 RLO 整体结果取反，然后再将其与保存的 RLO 进行

“与”运算。如果括号内的表达式之后还有其它信号查询，那么这些查询结果也将进行“与”

运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

AN( // 嵌套表达式开始

// 对括号内表达式的 RLO 进行“与”运算，并将整体结果取反

O "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“或”运

算。

O "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“或”运

算。

) // 嵌套表达式结束

AN "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“0”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

O(: “或”运算嵌套开始 (S7-1500)

说明

使用““或”运算嵌套开始”指令，在进行“或”运算之前先执行括号内的表达式指令。

执行指令时，CPU 将保存该逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR。执行了括号内表

达式中的指令后，将保存的 RLO 与括号内表达式的整体 RLO 进行“或”运算。如果括号内

的表达式之后还有其它信号查询，那么这些查询结果也将进行“或”运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

O( // 嵌套表达式开始

// 对嵌套表达式的 RLO 进行“或”运算

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

) // 嵌套表达式结束

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

ON(: “或非”运算嵌套开始 (S7-1500)

说明

使用“‘或非’运算嵌套开始”指令，在进行“或”运算之前先执行括号内的表达式指令，

并对括号内的表达式的整体结果取反。

执行指令时，CPU 将保存该逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR。执行了括号内表

达式中的指令后，将对括号内表达式的 RLO 整体结果取反，然后再将其与保存的 RLO 进行

“或”运算。如果括号内的表达式之后还有其它信号查询，那么这些查询结果也将进行“或”

运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

ON( // 嵌套表达式开始

// 对嵌套表达式的 RLO 进行“或”运算，然后将整个结果取反

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

A "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

) // 嵌套表达式结束

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

X(: “异或”运算嵌套开始 (S7-1500)

说明

使用““异或”运算嵌套开始”指令，在进行“异或”运算之前先执行括号内的表达式指令。

执行指令时，CPU 将保存该逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR。执行了括号内的

表达式中的指令后，将保存的 RLO 与括号内表达式的整体 RLO 进行“异或”运算。如果括

号内的表达式之后还有其它信号查询，那么这些查询结果也将进行“异或”运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

X( // 嵌套表达式开始

// 将嵌套表达式的 RLO 进行“异或”运算

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

) // 嵌套表达式结束

X "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

XN(: “异或非”运算嵌套开始 (S7-1500)

说明

使用“‘异或非’运算嵌套开始”指令，在进行“异或”运算之前先执行括号内的表达式指

令，并对括号内的表达式的整体结果取反。

执行指令时，CPU 将保存该逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR。执行了括号内表

达式中的指令后，将对括号内表达式的 RLO 整体结果取反，然后再将其与保存的 RLO 进行

“异或”运算。如果括号内的表达式之后还有其它信号查询，那么这些查询结果也将进行“异

或”运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

XN( // 嵌套表达式开始

// 将嵌套表达式的 RLO 进行异或运算，然后对整个结果取反

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

) // 嵌套表达式结束

XN "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

): 嵌套闭合 (S7-1500)

说明

使用“嵌套闭合”指令来指定括号内表达式的结束。在执行指令之后，嵌套表达式的完整结

果将与打开嵌套表达式的指令进行逻辑运行。 
使用下列指令打开嵌套表达式：

• A(:“与”运行嵌套开始

• AN(:“与非”运算嵌套开始

• O(:“或”运算嵌套开始

• ON(:“或非”运算嵌套开始

• X(:“异或”运算嵌套开始

• XN(:“异或非”运算嵌套开始

执行“嵌套闭合”指令之后，CPU 会将二进制结果 BR 置位为运算括号内表达式之前的信号

状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

=: 赋值 (S7-1500)

说明

使用“赋值”指令以将 CPU 中保存的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态分配给指定操作数。如

果 RLO 的信号状态为“1”，则置位操作数。如果信号状态为“0”，则操作数复位为“0”。

参数

下表列出了“赋值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 要赋值给当前 RLO 的操作

数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

R: 复位 (S7-1500)

说明

使用“复位”指令以将指定操作数的信号状态复位为“0”。
只有在当前的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行该指令。执行该指令后，指定操作数将

复位为“0”。如果当前 RLO 为“0”，则指定操作数的信号状态保持不变。

参数

下表列出了“复位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L RLO 为“1”时复位的操作

数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "Tag_Output" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数复位为“0”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

S: 置位 (S7-1500)

说明

使用“置位”指令以将指定操作数的信号状态置位为“1”。
只有在当前的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行该指令。执行该指令后，指定操作数将

置位为“1”。如果当前 RLO 为“0”，则指定操作数的信号状态保持不变。

参数

下表列出了“置位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L RLO 为“1”时置位的操作

数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

S "Tag_Output" // 如果 RLO 为“1”，则操作数将置位为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

NOT: 取反 RLO (S7-1500)

说明

使用“取反 RLO”指令，可对逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行取反。可以在任何地方使用

“取反 RLO”指令，甚至是在逻辑运算中。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查操作数“Tag_Input_1”的信号状态是否为“1”，然后与当前的 
RLO 进行 “与”运算。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数“Tag_Input_2”的信号状态是否为“1”，然后与当前的 
RLO 进行 “与”运算。

A "Tag_Input_3" // 检查操作数“Tag_Input_3”的信号状态是否为“1”，然后与当前的 
RLO 进行 “与”运算。

NOT // 将 RLO 的信号状态取反

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数“Tag_Output”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input_1 1 1 1 0 0 0 1 0
Tag_Input_2 0 1 1 0 1 1 0 1
Tag_Input_3 0 0 1 0 0 1 1 1
Tag_Output 1 1 0 1 1 1 1 1

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

SET: 将 RLO 置位为 1 (S7-1500)

说明

使用“将 RLO 置位为 1”指令，将当前逻辑运算的结果 (RLO) 置位为信号状态“1”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

CLR: 将 RLO 复位为 0 (S7-1500)

说明

使用“将 RLO 复位为 0”指令，将当前逻辑运算的结果 (RLO) 置位为信号状态“0”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SAVE: 将 RLO 保存到 BR 位 (S7-1500)

说明

使用“将 RLO 保存到 BR 位”指令，将逻辑运算的结果 (RLO) 保存到二进制结果 (BR) 中。在

执行过程中，此指令会将当前逻辑运算结果的信号状态传送到状态位 BR。该指令的操作与

条件无关，不会影响其它状态位。

说明

在执行指令“将 RLO 保存到 BR 位”后，可通过同一块或下级块中的指令再次修改 BR 位。 

使用指令“将 RLO 保存到 BR 位”，可检查块的执行状态。例如，如果在块的结尾处使用

“将 RLO 保存到 BR 位”指令，则 BR 位将置位为块当前逻辑运算结果的信号状态。 
BR 位有助于针对块调用实现 EN/ENO 机制。有关此主题的详细信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input" // 检查操作数 Tag_Input 的信号状态是否为“1”。
SAVE // 将 RLO 的信号状态传递给 BR 位。

BEC // 如果 RLO 为“1”，则块结束。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

FN: 扫描 RLO 的信号下降沿 (S7-1500)

说明

使用“扫描 RLO 的信号下降沿”指令，可查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“1”到“0”的
更改。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿。

下图显示了下降沿和上升沿时，RLO 的变化：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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每次执行指令时，都会查询信号下降沿。边沿检测后，如果检测到信号下降沿，则 RLO 的
信号状态将在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，RLO 的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 保存上一次查询的 RLO 的
边沿存储位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

FP: 扫描 RLO 的信号上升沿 (S7-1500)

说明

使用“扫描 RLO 的信号上升沿”指令，可查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”到“1”的
更改。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿。

下图显示了下降沿和上升沿时，RLO 的变化：

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。边沿检测后，如果检测到信号上升沿，则 RLO 的
信号状态将在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，RLO 的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 保存上一次查询的 RLO 的
边沿存储位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

定时器操作 (S7-1500)

FR: 启用定时器 (S7-1500)

说明

可以使用指令“启用定时器”重新启动定时器。在上升沿时执行该指令，并通过复位内部边

沿触发标志来启动定时器。当逻辑运算结果为“1”时执行该指令，在启动定时器的过程中，即

使在启动指令之前没有出现信号上升沿，定时器也会重新启动。如果在启动指令前，逻辑运

算结果为 "0"，那么复位内部边沿触发标志不会影响定时器。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在执行“启用定时器”指令之前，如果逻辑运算结果更改为“0”，则在重新启动定时器之后

该结果不受影响。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下示例中说明了如何构造一个时间单元：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了“启用定时器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 已启动的定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_EnableInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

FR "MyTimer" // 如果为信号上升沿，则启用定时器。

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SP "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号上升沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动脉冲定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
L: 加载定时器值 (页 2160)
STL 基础知识 (页 9525)

L: 加载定时器值 (S7-1500)

说明

使用“装载定时器值”指令，将指定的定时器的定时器值装载到累加器 1 中。装载二进制码

的定时器值时，不会载入时基。此时将零写入累加器 1 中，而不是时基。

加载完成后，累加器 1 中的值为 INT 数据类型的正数。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

下图示例说明了如何将时间值加载到累加器中：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“加载定时器值”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 加载了当前时间值的定时

器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_EnableInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

FR "MyTimer" // 如果为上升沿，则启用定时器。

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SP "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号上升沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动脉冲定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2161



LC: 加载 BCD 码计数器值 (S7-1500)

说明

使用“加载 BCD 码定时器值”指令，将加载累加器 1 中双编码指定定时器的 BCD 码定时器

值。在加载过程中，时基将传送到累加器 1 中。

加载完成后，累加器 1 中的值将为 S5TIME 形式的时间段。累加器 1 中剩余的字将用零填满。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

下图说明了如何将时间值加载到累加器中：

参数

下表列出了“加载 BCD 码定时器值”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 加载了当前 BCD 码定时器

值的定时器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2162 编程和操作手册, 11/2022



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_EnableInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

FR "MyTimer" // 如果为上升沿，则启用定时器。

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SP "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号上升沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动脉冲定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

LC "MyTimer" // 将定时器中当前的 BCD 码定时器值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
L: 加载定时器值 (页 2160)
STL 基础知识 (页 9525)

R：复位定时器 (S7-1500)

说明

使用“复位定时器”指令，可将一个特定的定时器复位为“0”。在当前的逻辑运算结果 (RLO) 
为“1”时，执行该指令。只有在执行指令之前 RLO 为“1”，所指定的定时器才会返回值“0”。该

指令同时也将时间值和已编程时间段的时基复位为 "0"。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

“复位定时器”指令不会复位内部边沿存储器位。要复位内部边沿存储器位，需要对“启用

定时器”指令进行编程，或者执行该指令，以便在信号状态为“0”时开始计时。

以下示例中说明了如何构造一个时间单元：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了“复位定时器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 待复位的定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
L: 加载定时器值 (页 2160)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SP： 启动脉冲定时器 (S7-1500)

说明

使用“启动脉冲定时器”指令，将在上升沿时启动所指定的定时器。如果检测到信号上升沿，

将执行该指令并启动定时器。之后，在执行指令前只要逻辑运算结果 (RLO) 保持为“1”，定

时器便会运行累加器 1 指定的一段时间。如果在该时间段结束之前，RLO 更改为 "0"，定时

器便会停止。只要该时间段未结束，那么查询结果为 "1" 的定时器状态将返回查询结果 "1"。
在执行“启动脉冲定时器”指令之前如果有上升沿则会重新启动定时器，或者使用“启用定

时器”指令重新启动该定时器。只能重新启动未复位的定时器。

累加器 1 中的时间段由时间值和时基组成。如果指定的定时器通过“启动脉冲定时器”指令

启动，则会根据时基对时间值进行减计数。当计数器值减为零时，定时器停止运行。

即使在指令执行期间定时器未启动，累加器 1 中也必须存在 S5TIME 格式的有效时间段。如

果累加器 1 中无有效的 BCD 值且前导逻辑运算结果 RLO 返回值“0”，则将状态位 OV 置位为

“1”。将不启动任何同步错误处理。如果累加器 1 中的 BCD 值有效，则将状态位 OV 复位为

“0”。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下示例中说明了如何构造一个时间单元：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了“启动脉冲定时器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 启动脉冲定时器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

SP "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号上升沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动脉冲定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器并停止计时。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。
LC "MyTimer" // 将当前时间值以 BCD 格式加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue_BCD" // 将时间值以 BCD 格式传送到操作数“Tag_TimerValue_BCD”中

下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
L: 加载定时器值 (页 2160)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SE： 启动扩展脉冲定时器 (S7-1500)

说明

使用“启动扩展脉冲定时器”指令，在上升沿时启动所指定的定时器。如果检测到信号上升

沿，将执行该指令并启动定时器。之后，在执行指令前只要逻辑运算结果变为 "0"，定时器

便会在累加器 1 指定的时间段中运行。只要该时间段未结束，那么查询结果为 "1" 的定时器

状态将返回查询结果 "1"。
在每个信号上升沿处，该指令都将在预定的时间段重新启动定时器，即使定时器仍未计时结

束。

累加器 1 中的时间段由时间值和时基组成。如果指定的定时器通过“启动扩展脉冲定时器”

指令启动，则会根据时基对时间值进行减计数。当计数器值减为零时，定时器停止运行。

即使在指令执行期间定时器未启动，累加器 1 中也必须存在 S5TIME 格式的有效时间段。如

果累加器 1 中无有效的 BCD 值且前导逻辑运算结果 RLO 返回值“0”，则将状态位 OV 置位为

“1”。将不启动任何同步错误处理。如果累加器 1 中的 BCD 值有效，则将状态位 OV 复位为

“0”。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L: 加载定时器值 (页 2160)

参数

下表列出了“启动扩展脉冲定时器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 以扩展脉冲启动的定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

SE "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号上升沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动扩展脉冲定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器并停止计时。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。
LC "MyTimer" // 将当前时间值以 BCD 格式加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue_BCD" // 将时间值以 BCD 格式传送到操作数“Tag_TimerValue_BCD”中

下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SD： 启动接通延时定时器 (S7-1500)

说明

当在启动输入处检测到信号状态“1”时，“启动接通延时定时器”指令将启动一个编程的定

时器。只要该信号状态保持为“1”，定时器将在超出累加器 1 中指定的持续时间后停止计时。

如果定时器计时结束且启动输入的信号状态仍为“1”，则定时器状态的查询将返回“1”。如果

启动输入处的信号状态为“0”，则将复位定时器。此时，查询定时器状态将返回信号状态“0”。
只要启动输入的信号状态再次变为“1”，定时器将再次运行。

定时器输出的信号状态与启动输入的信号状态相同。启动输入与输出直接互连，而非连接连

接定时器。

累加器 1 中的持续时间在内部由定时器值和时基构成。指令启动时，编程的时间值减计数到 
0。 
即使在指令执行期间定时器未启动，累加器 1 中也必须存在 S5TIME 格式的有效时间段。如

果累加器 1 中无有效的 BCD 值且前导逻辑运算结果 RLO 返回值“0”，则将状态位 OV 置位为

“1”。将不启动任何同步错误处理。如果累加器 1 中的 BCD 值有效，则将状态位 OV 复位为

“0”。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下示例中说明了如何构造一个时间单元：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了指令“启动接通延时定时器”的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 以接通延时启动的定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SD "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号上升沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动保持型接通延时定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器并停止计时。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。
LC "MyTimer" // 将当前时间值以 BCD 格式加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue_BCD" // 将时间值以 BCD 格式传送到操作数“Tag_TimerValue_BCD”中

下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
L: 加载定时器值 (页 2160)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2170 编程和操作手册, 11/2022



SS：启动保持型接通延时定时器 (S7-1500)

说明

使用“启动保持型接通延时定时器”指令，在上升沿时启动所指定的定时器。如果检测到信

号上升沿，将执行该指令并启动定时器。之后，即使在执行指令前逻辑运算结果 (RLO) 更改为

“0”，定时器也会在累加器 1 中所指定的时间段内运行。当时间用完后，将查询定时器的状

态是否为 "1"，并返回查询结果 "1"。因此，在执行指令前查询结果不受当前逻辑运算结果信

号状态的影响。

在每个上升沿处，该指令都将在预定的时间段重新启动定时器，即使时间并未用完。

累加器 1 中的时间段由时间值和时基组成。如果指定的定时器通过“启动保持型接通延时定

时器”指令启动，则会根据时基对时间值进行减计数。当计数器值减为零时，定时器停止运

行。

即使在指令执行期间定时器未启动，累加器 1 中也必须存在 S5TIME 格式的有效时间段。如

果累加器 1 中无有效的 BCD 值且前导逻辑运算结果 RLO 返回值“0”，则将状态位 OV 置位为

“1”。将不启动任何同步错误处理。如果累加器 1 中的 BCD 值有效，则将状态位 OV 复位为

“0”。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L: 加载定时器值 (页 2160)

参数

下表列出了指令“启动保持型接通延时定时器”的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 启动保持型接通延时定时

器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SS "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号上升沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动保持型接通延时定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器并停止计时。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。
LC "MyTimer" // 将当前时间值以 BCD 格式加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue_BCD" // 将时间值以 BCD 格式传送到操作数“Tag_TimerValue_BCD”中

下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SF： 启动关断延时定时器 (S7-1500)

说明

使用“启动关断延时定时器”指令，在上升沿时启动所指定的定时器。如果检测到信号下降

沿，将执行该指令并启动定时器。之后，定时器将在累加器 1 中指定的时间段内运行。如果

在该时间段结束之前，逻辑运算结果 (RLO) 变为“1”，则定时器复位。只有在指令执行期间

检测到信号下降沿时，定时器才会重新启动。

如果在执行指令或在预定时间期间，逻辑运算结果的信号状态为 "1"，则查询定时器状态是

否为“1”的查询结果将返回 "1"。如果时间未用完或 RLO 为“0”，则检查定时器状态是否为“1”的
查询结果将返回“0”。
累加器 1 中的时间段由时间值和时基组成。如果指定的定时器通过“启动关断延时定时器”

指令启动，则会根据时基对时间值进行减计数。当计数器值减为零时，定时器停止运行。

即使在指令执行期间定时器未启动，累加器 1 中也必须存在 S5TIME 格式的有效时间段。如

果累加器 1 中无有效的 BCD 值且前导逻辑运算结果 RLO 返回值“0”，则将状态位 OV 置位为

“1”。将不启动任何同步错误处理。如果累加器 1 中的 BCD 值有效，则将状态位 OV 复位为

“0”。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L: 加载定时器值 (页 2160)

参数

下表列出了指令“启动关断延时定时器”的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 启动的关断延时定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SF "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 上出现下降沿或者操作数 

Tag_EnableInput 上出现信号上升沿并且操作数 Tag_StartInput 
的信号状态为“1”时，将启动关断延时定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器并停止计时。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。
LC "MyTimer" // 将当前时间值以 BCD 格式加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue_BCD" // 将时间值以 BCD 格式传送到操作数“Tag_TimerValue_BCD”中

下图为本示例的时序图。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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计数器操作 (S7-1500)

FR：启用计数器 (S7-1500)

说明

使用“启用计数器”指令将执行“置位计数器”、“加计数”和“减计数”指令，而无需信

号上升沿。在指令执行过程中，该指令将内部的边沿标志的信号状态复位为 "0"。在执行相

应计数指令之前，查询的信号状态必须一直为“1”。
在执行该指令之前，如果逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”，则执行“启用计数器”指令。

对于将要执行的计数器指令，无需启用计数器。

参数

下表列出了“启用计数器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 已启用的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

FR "MyCounter" // 启用计数器 
A "Tag_Input_2" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

CD "MyCounter" // 减计数 
A "MyCounter" // 查询计数器的状态

= "Tag_Output" // 将查询结果分配给该操作数。

在本示例中，当操作数“Tag_Input_1”的信号状态从“0”变为“1”时，启用计数器

（“MyCounter”）。如果操作数“Tag_Input_2”的信号状态为“1”，则在启用计数器后计数值减 
1。当地址“Tag_Input_2”的信号状态为“0”时，计数值保持不变。当地址“Tag_Input_2”的信号

状态从“0”变为“1”时，无论计数器是否已启用，计数值都将减 1。
当计数器读数大于 0 时，查询计数器状态会返回结果 "1"。如果计数器读数等于 0，查询结

果则为 "0"。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

L：加载计数器 (S7-1500)

说明

使用“加载计数器”指令，将指定计数器中二进制编码形式的当前值传送到累加器 1 中的低

字。所加载的计数值随后便可作为 16 位整数，以便后续处理。

下图说明了指令的工作原理：

参数

下表列出了“加载计数器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 已加载当前值的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "MyCounter" // 将二进制编码形式的当前计数值加载到累加器 1 中
L "Tag_Value" //将该计数器的值移动到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value”的值

>=I // 查询计数值是否大于或等于地址“Tag_Value”的值

= "Tag_Output" // 将查询结果分配给该操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

LC：加载 BCD 码计数器值 (S7-1500)

说明

使用“加载 BCD 码计数器值”指令，将指定 BCD 码计数器中的当前值传送到累加器 1 中的

低字。所加载的计数器值随后便可以 BCD 形式使用，以便后续处理。

下图说明了“加载 BCD 码计数器值”指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“加载 BCD 码计数器值”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 已加载当前值的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LC "MyCounter" // 将当前 BCD 码的计时器值加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output" // 将当前计数器值传送到地址“Tag_Output”中并保存。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

R：复位计数器 (S7-1500)

说明

使用“复位计数器”指令，将指定计数器中当前的计数器值复位为“0”。
在执行该指令之前，只有逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态为“1”时，才执行该指令。在执行

“复位计数器”指令之前，只要 RLO 为“1”，则检查计数器状态是否为“1”的查询结果都将返回

“0”。
复位计数器时，不会复位“置位计数器”、“加计数”和“减计数”指令中内部的边沿存储

器位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2178 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了“复位计数器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 计数值复位为“0”的计数器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

R "MyCounter" // 复位计数器 

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

S：置位计数器 (S7-1500)

说明

使用“置位计数器”指令，在查询时将指定的计数器置位为累加器 1 中的值。 
在执行该指令之前，如果逻辑运算的结果从“0”变为“1”，则执行“置位计数器”指令。也可

以使用“启用计数器”指令将内部边沿存储器位复位为“0”，来实现信号上升沿。 
要置位计数器，累加器 1 必须包含有效的计数值。有效计数值是指以 3 个十进制数表示的 BCD 
形式的值。只允许正计数值，计数指令无法处理负计数值。如果累加器 1 中的 BCD 值无效，

则状态位 OV 的信号状态为“0”。如果其中的 BCD 值有效，则状态位 OV 的信号状态为“1”。将

不启动任何同步错误处理。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“置位计数器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 已置位的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

L "Tag_CountValue" // 将计数值加载到累加器 1 中。

S "MyCounter" // 将计数器置位为累加器 1 中的值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

CU： 加计数 (S7-1500)

说明

在执行该指令之前，如果逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”，则使用“加计数”指令将当前

计数器值加 1。在每个信号上升沿处，计数值都将继续递增，直到达到上限“999”。在执行

指令之前，如果达到限值，则 RLO 不会再影响计数值。

只有在信号上升沿时，才能执行“加计数”指令。也可以使用“启用计数器”指令将内部边

沿存储器位复位为“0”，来实现信号上升沿。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 在上升沿时计数值加 1 的
计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

CU "MyCounter" // 在上升沿时，计数值加 1。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

CD： 减计数 (S7-1500)

说明

在执行该指令之前，如果逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”，则使用“减计数”指令将当前

计数器值减 1。在每个信号上升沿处，计数值都将继续递减，直到达到下限“0”。在执行指令

之前，如果达到限值，则 RLO 不会再影响计数值。计数值为负数时，不进行计数。

只有在信号上升沿时，才能执行“减计数”指令。也可以使用“启用计数器”指令将内部边

沿存储器位复位为“0”，来实现信号上升沿。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 在上升沿时计数值减 1 的
计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

CD "MyCounter" // 在上升沿时，计数值减 1。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

比较器运算 (S7-1500)

? I： 比较 16 位整数 (S7-1500)

说明

使用“比较 16 位整数”指令，将比较累加器 2 和累加器 1 中低字的内容，并将累加器 1 和 2 
的内容解释为 16 位整数 (INT)。该指令根据指定的比较函数进行比较。

说明

不支持无符号数据类型（如，UINT）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表列出了可用的比较函数及其含义：

比较函数 含义

==I 等于（16 位整数）

<>I 不等于（16 位整数）

>I 大于（16 位整数）

<I 小于（16 位整数）

>=I 大于等于（16 位整数）

<=I 小于等于（16 位整数）

比较操作的结果会影响逻辑运算结果 (RLO) 和状态位 CC 1 与 CC 0。如果满足比较条件，RLO 
将置位为信号状态“1”。如果不满足比较条件，RLO 将置位为信号状态“0”。 
下表列出了不同比较函数对 RLO 的影响： 

比较函数 ACCU 2 > ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 = ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 < ACCU 1 
时的 RLO

==I 0 1 0
<>I 1 0 1
>I 1 0 0
<I 0 0 1
>=I 1 1 0
<=I 0 1 1

状态位 CC 1 和 CC 0 的设置取决于比较过程中两个值的关系。

执行比较函数后，累加器 1 和 2 的内容保持不变。执行比较函数后，可以使用赋值函数和

跳转函数评估逻辑运算结果。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 将操作数“Tag_Input_1”的值加载到累加器 1 中。 
L "Tag_Input_2" // 将累加器 1 (Tag_Input_1) 中的内容转移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Input_2”的值加载到累加器 1 中。

>I // 比较操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值。

= "Tag_Output" // 将比较的结果指定给操作数“Tag_Output”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input_1 10 10 5
Tag_Input_2 5 10 10
Tag_Output 1 0 0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

? D： 比较 32 位整数 (S7-1500)

说明

使用“比较 32 位整数”指令，将累加器 2 (ACCU 2) 中的内容与累加器 1 (ACCU 1) 中的内

容进行比较。将累加器 1 和 2 的内容解释为 32 位整数 (DINT)。该指令根据指定的比较函数

进行比较。

说明

不支持无符号数据类型（如，UDINT）。

下表列出了可用的比较函数及其含义：

比较函数 含义

==D 等于（32 位整数）

<>D 不等于（32 位整数）

>D 大于（32 位整数）

<D 小于（32 位整数）

>=D 大于等于（32 位整数）

<=D 小于等于（32 位整数）

比较操作的结果会影响逻辑运算结果 (RLO) 和状态位 CC 1 与 CC 0。如果满足比较条件，RLO 
将置位为信号状态“1”。如果不满足比较条件，RLO 将复位为信号状态“0”。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表列出了不同比较函数对 RLO 的影响： 

比较函数 ACCU 2 > ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 = ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 < ACCU 1 
时的 RLO

==D 0 1 0
<>D 1 0 1
>D 1 0 0
<D 0 0 1
>=D 1 1 0
<=D 0 1 1

状态位 CC 1 和 CC 0 的设置取决于比较过程中两个值的关系。

执行比较函数后，累加器 1 和 2 的内容保持不变。执行比较函数后，可以使用赋值函数和

跳转函数评估逻辑运算结果。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 将操作数“Tag_Input_1”的值加载到累加器 1 中。 
L "Tag_Input_2" // 将累加器 1 (Tag_Input_1) 的内容转移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Input_2”的值加载到累加器 1 中。

>D // 比较操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值。

= "Tag_Output" // 将比较的结果指定给操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input_1 150000 150000 100000
Tag_Input_2 100000 150000 150000
Tag_Output 1 0 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

? R： 比较浮点数 (S7-1500)

说明

使用“比较浮点数”指令，将累加器 2 (ACCU 2) 中的内容与累加器 1 (ACCU 1) 中的内容进

行比较。 将累加器 1 和 2 的内容解释为浮点数。 要进行比较，累加器 1 和 2 必须包含有效

的浮点数。 该指令根据指定的比较函数进行比较。

下表列出了可用的比较函数及其含义：

比较函数 含义

==R 等于（浮点数）

<>R 不等于（浮点数）

>R 大于（浮点数）

<R 小于（浮点数）

>=R 大于等于（浮点数）

<=R 小于等于（浮点数）

比较操作的结果会影响逻辑运算结果 (RLO) 和状态位 CC 1 与 CC 0。 如果满足比较条件，RLO 
将置位为信号状态“1”。 如果不满足比较条件，RLO 将复位为信号状态“0”。
下表列出了不同比较函数对 RLO 的影响： 

比较函数 ACCU 2 > ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 = ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 < ACCU 1 
时的 RLO

==R 0 1 0
<>R 1 0 1
>R 1 0 0
<R 0 0 1
>=R 1 1 0
<=R 0 1 1

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2186 编程和操作手册, 11/2022



状态位 CC 1 和 CC 0 的设置取决于比较过程中两个值的关系。

说明

在比较无效浮点数的过程中，CPU 将逻辑运算结果置位为“0”，并将状态位 CC 0、CC 1、OV 
和 OS 置位为“1”。

执行比较函数后，累加器 1 和 2 的内容保持不变。 执行比较函数后，可以使用赋值函数和

跳转函数评估逻辑运算结果。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 将操作数“Tag_Input_1”的值加载到累加器 1 中。

L "Tag_Input_2" // 将累加器 1 (Tag_Input_1) 中的内容转移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Input_2”的值

>R // 比较操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值。

= "Tag_Output" // 将比较的结果指定给操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input_1 10 515 10 515 5 232
Tag_Input_2 5 232 10 515 10 515
Tag_Output 1 0 0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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数学函数 (S7-1500)

整数 (S7-1500)

+I： 加整数（16 位） (S7-1500)

说明

使用“加整数（16 位）”指令将累加器 1 和 2 低字中的值相加。该指令将这些值解释为 16 
位整数。 
该指令将和值保存在累加器 1 的低字中，累加器 1 中的高字保持不变。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示合计值为负数、零或正数。如果该值超出了所允

许的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载加法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载加法运算中的第二个值。

+I // 将两个值相加

T "Tag_Result" // 将合计值传送给操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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-I： 减整数（16 位） (S7-1500)

说明

使用“减整数（16 位）”指令从累加器 2 低字的值中减去累加器 1 低字的值。该指令将累

加器 1 和 2 的值解释为 16 位整数。 
该指令将差值保存在累加器 1 的低字中，累加器 1 中的高字保持不变。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示差值为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将减法运算中的第一个值加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中的第二个值进行减法运算。

-I // 从累加器 2 中减去累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将差值传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

*I： 乘整数（16 位） (S7-1500)

说明

使用“乘整数（16 位）”指令将累加器 1 和 2 的低字中的值相乘。该指令将这些值解释为 16 
位整数。 
该指令将累加器 1 中的乘积保存为 32 位整数 (DINT)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示乘积为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载乘法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载乘法运算中的第二个值。

*I // 将两个值相乘

T "Tag_Result" // 将乘积传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

/I： 除整数（16 位） (S7-1500)

说明

使用“除整数（16 位）”指令将累加器 2 低字的内容除以累加器 1 低字的内容。该指令将

这两个累加器的值解释为 16 位整数。

该指令有两个结果：除法运算的商和余数。商是除法运算的整数结果。该指令将结果值保存

在累加器 1 的低字中，该指令将除法运算的余数保存在累加器 1 中的高字中。如果被除数

为负数，则除法的余数也为负数。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示商为负数、零或正数。如果该值超出了所允许的

数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果被零除，该指令会将零作为商，并且在任何情况下都将零作为余数。在这种情况下，状

态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 都将置位为信号状态“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将被除数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将被除数移动到累加器 2 中。

// 将除数加载到累加器 1 中。

/I // 将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将结果传送到操作数“Tag_Result”。

处理前

下表列出了执行“除整数（16 位）”指令前，累加器 1 和 2 的低字中的内容：

累加器 值

累加器 2 13
累加器 1 4

执行后

下表列出了执行“除整数（16 位）”指令后，累加器 1 中的内容：

累加器 1 值

位 0 到 15
（低字）

3

位 16 到 31
（高字）

1

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 编程示例 (页 9562)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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+D： 加双整型数（32 位） (S7-1500)

说明

使用“加双整型数（32 位）”指令将累加器 1 和 2 中的值相加。该指令将这些值解释为 32 
位整数。该指令将和值保存在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示合计值为负数、零或正数。如果该值超出了所允

许的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载加法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载加法运算中的第二个值。

+D // 将两个值相加

T "Tag_Result" // 将合计值传送给操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

-D： 减双整型数（32 位） (S7-1500)

说明

使用“减双整型数（32 位）”指令，从累加器 2 的值中减去累加器 1 的值。该指令将累加器 1 
和 2 的值解释为 32 位双整型数。该指令将减法运算的结果保存在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示差值为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将减法运算中的第一个值加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将减法运算的第二个值加载到累加器 1 中。

-D // 从累加器 2 中减去累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将差值传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

*D： 乘双整型数（32 位） (S7-1500)

说明

使用“乘双整型数（32 位）”指令将累加器 1 和 2 中的值相乘。该指令将这些值解释为 32 
位整数。该指令将乘积保存在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示乘积为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载乘法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载乘法运算中的第二个值。

*D // 将两个值相乘

T "Tag_Result" // 将乘积传送到操作数“Tag_Result”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

/D： 除双整型数（32 位） (S7-1500)

说明

使用“除双整型数（32 位）”指令，将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。该指令将累加器 1 
和 2 的值解释为 32 位双整型数。该指令将除法运算的结果（商）保存在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示商为负数、零或正数。如果该值超出了所允许的

数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果被零除，则该指令会将零作为商。在这种情况下，状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 都将

置位为信号状态“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将被除数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将被除数移动到累加器 2 中。

// 将除数加载到累加器 1 中。

/D // 将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将商传送到操作数“Tag_Result”。

处理前

下表列出了执行“除双整型数（32 位）”指令前，累加器 1 和 2 中的内容：

累加器 值

累加器 2 13
累加器 1 4

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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执行后

下表列出了执行“除双整型数（32 位）”指令后，累加器 1 中的内容：

累加器 值

累加器 1 3

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

+：加常数 (S7-1500)

说明

使用“加常数”指令，将指定常数的值与累加器 1 中的内容相加。可以将常数值指定为 16 为
整型数或 32 位双整形数。该指令将结果存储在累加器 1 中。加 16 位整数时，该指令仅影

响累加器 1 的低字。

要将 16 位整数作为 DINT 数学函数进行加法运算，需要在常数前输入“L#”。“加常数”指令

允许使用负数。

该指令不影响任何状态位。

参数

下表列出了“加常数”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> INT、DINT 待相加的常数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

+ 25 // 将累加器 1 的值加上 25。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_3”的值

+ -100 // 将累加器 1 中的值减去 100。
<I // 检查累加器 2 中的值是否小于累加器 1 中的值

JC NEXT // 如果查询结果为“1”，则跳转到跳转标签 NEXT 处。

// 如果查询结果为“0”，则执行下一条指令。

T "Tag_Result_2" 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result_2”。
L "Tag_Value_4" // 加载操作数“Tag_Value_4”的值。

+ L#20 // 将累加器 1 的内容加上 20。
// 加法运算作为 DINT 运算完成

T "Tag_Result_3" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result_3”。
NEXT: L "Tag_Value_5" // 跳转标签“NEXT”

// 加载操作数“Tag_Value_5”的值。

+D // 将累加器 1 和 2 中的值相加。

T "Tag_Result_4" // 将合计值传送给操作数“Tag_Result_4”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

INC：递增 (S7-1500)

说明

使用指令“递增”，将递增累加器 1 中的值，增幅为指令参数所指定的值。指定值的范围在 0 
到 255 之间。仅递增累加器 1 中低字节中的值。高字节中的值不会进行传送。 
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

累加器 2 的内容保持不变。

如果参数值超出允许的值范围，将影响结果，但不会生成错误消息。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“递增”指令的参数：

参数 格式 说明

<常数> 8 位整数 待递增的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 加载累加器 1 中操作数的值。

INC 5 // 将累加器 1 的值加 5。
T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

DEC：递减 (S7-1500)

说明

使用指令“递减”，将递减累加器 1 中的值，减幅为指令参数所指定的值。指定值的范围在 0 
到 255 之间。仅递减累加器 1 中低字节中的值。高字节中的值不会进行传送。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

累加器 2 的内容保持不变。

如果参数值超出允许的值范围，将影响结果，但不会生成错误消息。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“递减”指令的参数：

参数 格式 说明

<常数> 8 位整数 待递减的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 加载累加器 1 中操作数的值。

DEC 5 // 将累加器 1 中的值减去 5。
T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

MOD：返回除法的余数 (S7-1500)

说明

使用“返回除法的余数”指令，将累加器 2 的值除以累加器 1 的值，并保存除法运算的余数。

该指令将累加器 1 和 2 的值解释为 32 位整数。该指令将除法运算的余数保存在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示除法运算的余数为负数、零或正数。如果该值超

出了所允许的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果被零除，则该指令会返回零作为结果。在这种情况下，状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 都
将置位为信号状态“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2198 编程和操作手册, 11/2022



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将被除数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将被除数移动到累加器 2 中。

// 将除数加载到累加器 1 中。

MOD // 将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将除法运算的余数传送给操作数“Tag_Result”。

处理前

下表列出了在执行“返回除法的余数”指令前，累加器 1 和 2 中的内容：

累加器 值

累加器 2 13
累加器 1 4

执行后

下表列出了在执行“返回除法的余数”指令后，累加器 1 中的内容：

累加器 值

累加器 1 1

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2199



浮点数 (S7-1500)

+R： 加浮点数 (S7-1500)

说明

使用“加浮点数”指令，将累加器 1 和 2 中的值相加。该指令将这些值解释为浮点数。该

指令将和值保存在累加器 1 中。 
指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示合计值为负数、零或正数。如果该值超出了所允

许的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果输入了无效的浮点数或无穷大符号 (+/- ∞)，则该指令会向累加器 1 写入无效值，并将

状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载加法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载加法运算中的第二个值。

+R // 将两个值相加

T "Tag_Result" // 将合计值传送给操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

-R： 减浮点数 (S7-1500)

说明

使用“减浮点数”指令，从累加器 2 的值中减去累加器 1 的值。该指令将累加器 1 和 2 的
值解释为浮点数。该指令将差值保存在累加器 1 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示差值为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果输入了无效的浮点数或无穷大符号 (+/- ∞)，则该指令会向累加器 1 写入无效值，并将

状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将减法运算中的第一个值加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将减法运算的第二个值加载到累加器 1 中。

-R // 从累加器 2 中减去累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将差值传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

*R： 乘浮点数 (S7-1500)

说明

使用“乘浮点数”指令，将累加器 1 和 2 中包含的值相乘。该指令将这些值解释为浮点数。

该指令将乘积保存在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示乘积为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果输入了无效的浮点数或无穷大符号 (+/- ∞)，则该指令会向累加器 1 写入无效值，并将

状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载乘法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载乘法运算中的第二个值。

*R // 将两个值相乘

T "Tag_Result" // 将乘积传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

/R： 除浮点数 (S7-1500)

说明

使用“除浮点数”指令，将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。该指令将累加器 1 和 2 的值

解释为浮点数。该指令将除法运算的结果（商）保存在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示商为负数、零或正数。如果该值超出了所允许的

数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果被零除，则该指令会将零作为商。在这种情况下，状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 都将

置位为信号状态“1”。
如果输入了无效的浮点数或无穷大符号 (+/- ∞)，则该指令会向累加器 1 写入无效值，并将

状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
执行该指令之后，累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将被除数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将被除数移动到累加器 2 中。

// 将除数加载到累加器 1 中。

/R // 将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

T "Tag_Result" // 将商传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

ABS：计算绝对值 (S7-1500)

说明

使用“计算绝对值”指令，可计算累加器 1 中值的绝对值。该指令将累加器 1 的内容解释

为浮点数并将尾数的符号置位为“0”。结果存储在累加器 1 中。

“计算绝对值”指令不影响任何状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 将浮点数加载到累加器 1 中
ABS // 计算绝对值

T "Tag_Result" // 将结果传送到操作数“Tag_Result”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value -1.5E+02
Tag_Result 1.5E+02

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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扩展的浮点数 (S7-1500)

SQR：计算平方 (S7-1500)

说明

使用“计算平方”指令，对累加器 1 中的浮点数求平方，并将结果存储在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果是无效浮点数，则该指令会将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

SQR // 计算平方

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

SQRT：计算平方根 (S7-1500)

说明

使用“计算平方根”指令，对累加器 1 中的浮点数求平方根，并将结果存储在累加器 1 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 中的值小于零或为无效浮点数，该指令会向累加器 1 中写入无效值，并将状

态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 的值为“0”，则该指令返回值“0”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

+R // 将累加器 1 和 2 中的值相加。

// 将和值存储在累加器 1 中。

SQRT // 求平方根

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

EXP：计算指数值 (S7-1500)

说明

使用“计算指数值”指令，将以底数 e (e = 2.718282) 和累加器 1 中的浮点数计算指数。该

指令将结果存储在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果是无效浮点数，则该指令会将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

EXP // 计算指数值 
// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

LN：计算自然对数 (S7-1500)

说明

使用“计算自然对数”指令，可以计算累加器 1 中值以 e (e = 2.718282) 为底数的自然对数。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 中的值小于或等于零，该指令会向累加器 1 中写入无效值，并将状态位 CC 0、
CC 1、OV 和 OS  置位为“1”。如果浮点数无效，该指令还会将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 
置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

LN // 计算自然对数。

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

SIN：计算正弦值 (S7-1500)

说明

使用“计算正弦值”指令，可计算累加器 1 中角度的正弦值。该角度必须指定为弧度，并且

作为浮点数位于累加器 1 中。该指令将结果存储在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。如果是无效浮点数，则该指令会将状态位 CC 
0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

SIN // 计算正弦值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ASIN：计算反正弦值 (S7-1500)

说明

使用“计算反正弦值”指令，通过累加器 1 中的值来计算对应该值的角度。累加器 1 的值

必须为“-1”到“1”之间的浮点数。

该指令的结果以弧度形式返回，并存储在累加器 1 中。根据累加器 1 的值，这一结果可以为 
-π/2 到 +π/2 (π= 3.14159) 之间的值。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 中的值超出了所允许的值范围，该指令会向累加器 1 中写入无效浮点值，并

将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。如果浮点数无效，该指令还会将状态位 CC 0、
CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

ASIN // 计算反正弦值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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COS：计算余弦值 (S7-1500)

说明

使用“计算余弦值”指令，可计算累加器 1 中角度的余弦值。该角度必须指定为弧度，并且

作为浮点数位于累加器 1 中。该指令将结果存储在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。如果是无效浮点数，则该指令会将状态位 CC 
0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

COS // 计算余弦值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

ACOS：计算反余弦值 (S7-1500)

说明

使用“计算反余弦值”指令，通过累加器 1 中的值来计算对应该值的角度。累加器 1 的值

必须为“-1”到“1”之间的浮点数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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该指令的结果以弧度形式返回，并存储在累加器 1 中。根据累加器 1 的值，这一结果可以为“0”
到“π”(π= 3.14159) 之间的值。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 中的值超出了所允许的值范围，该指令会向累加器 1 中写入无效浮点值，并

将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。如果浮点数无效，该指令还会将状态位 CC 0、
CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

ACOS // 计算反余弦值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

TAN：计算正切值 (S7-1500)

说明

使用“计算正切值”指令，可计算累加器 1 中角度的正切值。该角度必须指定为弧度，并且

作为浮点数位于累加器 1 中。该指令将结果存储在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。如果是无效浮点数，则该指令会将状态位 CC 
0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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该指令仅影响累加器 1 的内容。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

TAN // 计算正切值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

ATAN：计算反正切值 (S7-1500)

说明

使用“计算反正切值”指令，通过累加器 1 中的值来计算对应该值的角度。累加器 1 的值

必须为浮点数。

该指令的结果以弧度形式返回，并存储在累加器 1 中。根据累加器 1 的值，这一结果可以为 
-π/2 到 +π/2 (π= 3.14159) 之间的值。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 中的值超出了所允许的值范围，该指令会向累加器 1 中写入无效浮点值，并

将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。如果浮点数无效，该指令还会将状态位 CC 0、
CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

ATAN // 计算反正切值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
STL 基础知识 (页 9525)

加载和传送 (S7-1500)

加载 (S7-1500)

L：加载 (S7-1500)

说明

使用“加载”指令，可加载累加器 1 中特定操作数的内容。并在下列某个存储区中，通过字

节、字或双字对待加载的操作数进行寻址：

• 输入和输出的过程映像 (I, Q)
• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)
• 指针

• I/O (PI)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 定时器 (T)
• 计数器 (C)
累加器 1 的存储区域以字节为单位，有 32 位。 
该指令以字节为单位将待装载的操作数内容，写入累加器 1 的低字。累加器 1 中的剩余字

节将用“0”填充。

该指令以字为单位将待加载的操作数内容写入累加器 1 的低字。该寻址字节的高位将因此传

送到累加器 1 的低字中（位 0 到 7）。而该寻址字节的低位则写入累加器 1 的高位。累加器 1 
高字中的剩余字节将用“0”填充。

该指令以双字为单位将待加载的操作数内容写入累加器 1 的 32 个位中。高地址位字节将因

此传送到累加器 1 的低字节中（位 0 到 7）。而将低地址字节写入 24 到 31 位中。

下表显示的示例说明了通过装载字节、字和双字格式的操作数，对累加器 1 内容进行更改：

指令 累加器 1
  31 . . . . . . 24  23 . . . . . . 16 15 . . . . . . 8 7 . . . . . . 0
加载一个字

节：

L MB10 

0000 0000 0000 0000 0000 0000 <MB10>

加载一个

字：

L MW10 

0000 0000 0000 0000 <MB10> <MB11>

加载双字：

L MD10
<MB10> <MB11> <MB12> <MB13>

在装载指定操作数的过程中，累加器 1 中的原有内容将移动到累加器 2 中。“加载”指令

将累加器 1 的所有内容都传送到累加器 2 中。在此过程中，累加器 2 中的原有内容丢失。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“加载”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BYTE、WORD、
DWORD、
SINT、INT、
DINT、USINT、
UINT、UDINT、
定时器、REAL、
DATE、TOD、
CHAR

I、Q、PI、M、

L、DB、DI、T、
C、指针、参数

加载了内容的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_3”的值

+R // 将累加器 1 和 2 中的值相加。

// 将和值存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 编程示例 (页 9562)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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L STW：将状态字加载至累加器 1 (S7-1500)

说明

使用“将状态字加载到累加器 1”指令，可加载累加器 1 中的状态字。在此过程中，该指令

将各个状态位写入累加器 1 的低字中。累加器 1 中的剩余位使用“0”进行填充。

下表列出了执行“将状态字加载至累加器 1”指令后，累加器的内容：

  累加器 1
位号 31-9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
内容 0 BR CC 1 CC 0 OV OS 0 0 RLO 0

无论状态位的信号状态如何，都会执行该指令。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L STW // 将状态字加载到累加器 1 中。

T "Tag_STW" // 将累加器 1 中的内容（状态位）传送到操作数“Tag_STW”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

LAR1：用累加器 1 的内容加载至 AR1 (S7-1500)

说明

使用“用累加器 1 的内容加载至 AR1”指令，将累加器 1 中的内容加载到地址寄存器 1 (AR1) 
中。累加器 1 中值的格式必须为 POINTER。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

该指令不会更改累加器中的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L P#10.0 // 在累加器 1 中载入指针（P#10.0）。

LAR1 // 将累加器 1 的内容加载到地址寄存器 1。
L MW [AR1,P#4.0] // 将 MW14 加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value”的内容加载到累加器 1 中。

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A I [AR1,P#2.1] // 检查位 I12.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

= "Tag_Output" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则将操作数“Tag_Output”置位为

“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

LAR1 <D>：用双字或区域指针加载至 AR1 (S7-1500)

说明

使用“用双字或区域指针加载至 AR1”指令，将双字或区域内部指针、跨区域指针的内容加

载到地址寄存器 1 (AR1) 中。因此双字中的内容必须与区域指针格式相匹配。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在下列某个存储区中，可以寻址指针和双字：

• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

参数

下表列出了“用双字或区域指针加载至 AR1”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<D> Input DWORD、
POINTER

D、M、L 加载了内容的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR1 P#10.0 // 将区域内部指针 P#10.0 中的内容加载到地址寄存器 1。
L MW [AR1,P#4.0] // 将 MW14 加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value”的内容加载到累加器 1 中。

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A I [AR1,P#2.1] // 检查位 I12.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

= "Tag_Output" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则将操作数“Tag_Output”置位为

“1”。
LAR1 MD20 // 用 MD20 (MD20 = P#30.0) 中的内容加载至地址寄存器 1
A I [AR1,P#2.1] // 检查位 I32.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

LAR1 AR2：用 AR2 的内容加载至 AR1 (S7-1500)

说明

使用“用 AR2 的内容加载至 AR1”指令，将地址寄存器 2 (AR2) 中的内容加载到地址寄存器 
1 (AR1) 中。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

该指令不会更改累加器中的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR2 P#20.0 // 将区域内部指针 P#20.0 中的内容加载到地址寄存器 2 中。

LAR1 AR2 // 将地址寄存器 2 中的内容复制到地址寄存器 1 中。

L MW [AR1,P#4.0] // 将 MW24 加载到累加器 1 中。

T "Tag_2" // 将累加器 1 的内容传送到“Tag_2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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LAR2：用累加器 1 的内容加载至 AR2 (S7-1500)

说明

使用“用累加器 1 的内容加载至 AR2”指令，将累加器 1 中的内容加载到地址寄存器 2 (AR2) 
中。累加器 1 中值的格式必须为 POINTER。 
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L P#10.0 // 在累加器 1 中载入指针（P#10.0）。

LAR2 // 将累加器 1 的内容加载到地址寄存器 2。
L MW [AR2,P#4.0] // 将 MW14 加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value”的内容加载到累加器 1 中。

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A I [AR2,P#2.1] // 检查位 I12.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

= "Tag_Output" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则将操作数“Tag_Output”置位为

“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2219



LAR2 <D>：用双字或区域指针加载至 AR2 (S7-1500)

说明

使用“用双字或区域指针加载至 AR2”指令，将双字或区域内部指针、跨区域指针的中内容

装载到地址寄存器 2 (AR2)。因此双字中的内容必须为区域指针 (POINTER)。
在下列某个存储区中，可以寻址指针和双字：

• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

参数

下表列出了“用双字或区域指针加载至 AR2”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<D> Input DWORD, 
POINTER

D、M、L 加载了内容的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR2 P#10.0 // 将区域内部指针 P#10.0 中的内容加载到地址寄存器 2。
L MW [AR2,P#4.0] // 将 MW14 加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value”的内容加载到累加器 1 中。

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A I [AR2,P#2.1] // 检查位 I12.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

= "Tag_Output" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则将操作数“Tag_Output”置位为

“1”。
LAR2 MD20 // 用 MD20 (MD20 = P#30.0) 中的内容加载至地址寄存器 2
A I [AR2,P#2.1] // 检查位 I32.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

传送 (S7-1500)

T：传送 (S7-1500)

说明

使用“传送”指令，将累加器 1 的内容以字节、字或双字为单位传送到指定的操作数。该指

令不会更改累加器 1 中的内容。指定操作数必须在下列某个存储区域中进行寻址：

• 输入和输出的过程映像 (I, Q)
• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)
• I/O (PQ)
要传送的字节数取决于指定操作数的格式。如果操作数为字节格式，则该指令将传送累加器 1 
中 0 到 7 位的内容。

如果操作数为字格式，则该指令将传送累加器 1 中低位对齐的字中的内容。将累加器 1 的
低位字节传送到操作数的高位寻址字节。同时将累加器 1 的 8 到 15 位传送到该操作数的低

位字节。

如果指定的操作数为双字格式，则该指令将传送累加器 1 的全部内容。累加器 1 的低位字

节将传送到操作数的 高位地址字节处。同时将累加器 1 的 24 到 31 位传送到该操作数的

低位寻址字节。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表中的示例说明了如何以字节、字和双字为单位传送累加器 1 中的内容：

指令 累加器 1
位 31 . . . . . .  

24
 23 . . . . . . 16 15 . . . . . . 8 7 . . . . . . 0

累加器 1 中的内容 字节 (n) 字节 (n+1) 字节 (n+2) 字节 (n+3)
传送一个字节   字节 (n)
传送一个字   字节 (n) 字节 (n+1)
传送双字 字节 (n) 字节 (n+1) 字节 (n+2) 字节 (n+3)

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

参数

下表列出了“传送”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BYTE、WORD、
DWORD、
SINT、INT、
DINT、USINT、
UINT、UDINT、
定时器、REAL、
DATE、TOD、
CHAR

I、Q、PQ、M、

L、DB、DI
累加器 1 中的内容将传送

到的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_1" // 将乘积（累加器 1 中的内容）传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_3”的值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

+R // 将累加器 1 和 2 中的值相加。

// 将和值存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_2" // 将合计值（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result_2”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 编程示例 (页 9562)

T STW：将累加器 1 传送到状态字 (S7-1500)

说明

使用“将累加器 1 传送到状态字”指令，将累加器 1 的 0 到 8 位传送给状态字。

下表列出了因执行该指令而覆盖其状态位的累加器 1 中的位：

  累加器 1
位号 8 7 6 5 4 3 2 1 0
状态位 BR CC 1 CC 0 OV OS 0 0 RLO 0

无论状态位的信号状态如何，都会执行该指令。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_STW" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_STW”的值。

T STW // 将累加器 1 的 0 到 8 位传送到状态字

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

CAR： 交换 AR1 和 AR2 的内容 (S7-1500)

说明

使用“交换 AR1 和 AR2 的内容”指令将地址寄存器 1 (AR1) 和 2 (AR2) 中的内容交换。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

该指令不会更改累加器中的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR1 P#10.0 // 将区域内部指针 P#10.0 中的内容加载到地址寄存器 1。
LAR2 P#20.0 // 将区域内部指针 P#20.0 中的内容加载到地址寄存器 2 中。

CAR // 交换地址寄存器中的内容。

L MD [AR1,P#2.0] // 将 MD22 加载到累加器 1 中。

T MD [AR2,P#2.0] // 将 MD12 传送给累加器 2。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

TAR1：将 AR1 的内容传送至累加器 1 (S7-1500)

说明

使用“将 AR1 的内容传送至累加器 1”指令，将地址寄存器 1 (AR1) 的内容传送到累加器 1 中。

因此累加器 1 的内容将移动到累加器 2 中。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR1 P#15.0 // 将区域内部指针 P#15.0 中的内容加载到地址寄存器 1。
TAR1 // 将地址寄存器 1 (P#15.0) 的内容传送到累加器 1 中。

T "Tag_Pointer" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Pointer”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TAR1 <D>：将 AR1 的内容传送至双字 (S7-1500)

说明

使用“将 AR1 的内容传送至双字”指令，将地址寄存器 1 (AR1) 中的内容传送到双字。因此

必须在下列某个存储区对该双字进行寻址：

• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

参数

下表列出了“将 AR1 的内容传送至双字”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<D> Output DWORD D、M、L 累加器 1 中的内容将传送

到的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

TAR1 %DBD20 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到数据双字 DBD20。
TAR1 %DID30 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到背景双字 DID30。
TAR1 %LD18 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到本地数据双字 LD18。
TAR1 %MD24 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到存储器双字 MD24。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

TAR1 AR2：将 AR1 的内容传送至 AR2 (S7-1500)

说明

使用“将 AR1 的内容传送至 AR2”指令，将地址寄存器 1 (AR1) 中的内容复制到地址寄存器 
2 (AR2) 中。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

该指令不会更改累加器中的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR1 P#10.4 // 将区域内部指针 P#10.4 中的内容加载至地址寄存器 1。
TAR1 AR2 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到地址寄存器 2。
A I [AR2,P#3.2] // 检查位 I13.6 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

= "Tag1" // 将操作数“Tag_1”置位为“1”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TAR2：将 AR2 的内容传送至累加器 1 (S7-1500)

说明

使用“将 AR2 的内容传送至累加器 1”指令，将地址寄存器 2 (AR2) 的内容传送到累加器 1 中。

因此累加器 1 的内容将移动到累加器 2 中。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR2 P#20.0 // 将区域内部指针 P#20.0 中的内容加载到地址寄存器 2 中。

TAR2 // 将地址寄存器 2 (P#20.0) 的内容传送到累加器 1 中。

T "Tag_Pointer" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Pointer”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

TAR2 <D>：将 AR2 的内容传送至双字 (S7-1500)

说明

使用“将 AR2 的内容传送至双字”指令，将地址寄存器 2 (AR2) 中的内容传送到双字。因此

必须在下列某个存储区对该双字进行寻址：

• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

参数

下表列出了“将 AR2 的内容传送至双字”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<D> Output DWORD D、M、L 累加器 2 中的内容将传送

到的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

TAR2 %DBD20 // 将地址寄存器 2 中的内容传送到数据双字 DBD20。
TAR2 %DID30 // 将地址寄存器 2 中的内容传送到背景双字 DID30。
TAR2 %LD18 // 将地址寄存器 2 中的内容传送到本地数据双字 LD18。
TAR2 %MD24 // 将地址寄存器 2 中的内容传送到存储器双字 MD24。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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转换操作 (S7-1500)

BTI：将 BCD 码转换为 16 位整型 (S7-1500)

说明

使用“将 BCD 码转换为 16 位整型”指令，将累加器 1 低字中的值转换为 16 位整数。该指

令将待转换的字解释为三位二进制编码表示的十进制数 (BCD)。
累加器 1 的 1 到 11 位将指示待转换的值。允许的值范围为“-999”到“+999”。 
结果值的符号将从累加器 1 的位 15 读取。如果该位的信号状态为“0”，则符号为正。如果该

位的信号状态为“1”，则符号为负。位 12 至位 14 在转换中不使用。

如果该 BCD 码包含有一个 BCD 错误，则 CPU 将置位状态字中的 OV 和 OS 位。

转换结果将保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字中的内容不受该指令的影响。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 BCD 码加载到累加器 1 中。

BTI // 将 BCD 码转换为 16 位整型。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

ITB：将 16 位整型转换为 BCD 码 (S7-1500)

说明

使用“将 16 位整型转换为 BCD 码”指令，将累加器 1 低字中的值转换为三位二进制编码表

示的十进制数 (BCD)。该指令把待转换的值解释为 16 位整数。

累加器 0 的 1 到 11 位将指示待转换的值。允许的值范围为“-999”到“+999”。如果待转换的

值超出此范围，则 OV 和 OS 位将置位为信号状态“1”。此时不执行转换。

从累加器 1 的第 12 到 15 位中所读取的结果为值的符号。如果该些位的信号状态为“0”，则

符号为正。如果这四位的信号状态均为“1”，则符号为负。 
转换结果将保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字中的内容不受该指令的影响。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 16 位整数加载到累加器 1 中。

ITB // 将整数转换为 BCD 码。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

BTD：将 BCD 码转换为 32 位整型 (S7-1500)

说明

使用“将 BCD 码转换为 32 位整型”指令，将累加器 1 中的值转换为 32 位整数。该指令把

待转换的值解释为七位二进制编码表示的十进制数 (BCD)。
累加器 1 的 0 到 27 位将指示待转换的值。所允许的值范围为“-9999999”到“+9999999”。
结果值的符号将从累加器 1 的位 31 读取。如果该位的信号状态为“0”，则符号为正。如果该

位的信号状态为“1”，则符号为负。位 28 至位 30 在转换中不使用。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

如果该 BCD 码包含有一个 BCD 错误，则 CPU 将置位状态字中的 OV 和 OS 位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 BCD 码加载到累加器 1 中。

BTD // 将 BCD 码转换为 32 位整型。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

ITD：将 16 位整型转换为 32 位整型 (S7-1500)

说明

使用“将 16 位整型转换为 32 位整型”指令，将累加器 1 低字中的值转换为 32 位整数。该

指令把待转换的值解释为 16 位整数。

在转换中不会使用 0 到 15 位。因此该结果值的第 16 到 31 位均使用第 15 位的信号状态进

行填充。 
结果值将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 16 位整数加载到累加器 1 中。

ITD // 将 16 位整数转换为 32 位整数。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表列出了在执行该指令前后累加器 1 中的内容：

状态 累加器 1
  31 . . . . . . . . . . . . . .16 15 . . . . . . . . . . . . . .0
处理前 XXXX XXXX XXXX XXXX 1111 1111 1111 0110
执行后 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111 0110
  X：这些位的信号状态与转换无关

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

DTB：将 32 位整型转换为 BCD 码 (S7-1500)

说明

使用“将 32 位整型转换为 BCD 码”指令，将累加器 1 中的值转换为七位二进制编码表示的

十进制数 (BCD)。该指令把待转换的值解释为 32 位整数。

累加器 1 的 0 到 27 位将指示待转换的值。所允许的值范围为“-9999999”到“+9999999”。如

果待转换的值超出此范围，则 OV 和 OS 位将置位为信号状态“1”。此时不执行转换。

从累加器 1 的第 28 到 31 位中所读取的结果为值的符号。如果该些位的信号状态为“0”，则

符号为正。如果这四位的信号状态均为“1”，则符号为负。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 32 位整数装载到累加器 1 中 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

DTB // 将 32 位整型转换为 BCD 码 
T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

DTR：将 32 位整数转换为浮点数 (S7-1500)

说明

使用“将 32 位整数转换为浮点数”指令，将累加器 1 中的值转换为浮点数。该指令把待转

换的值解释为 32 位整数。

由于 32 位整数的精度比浮点数高，因此转换结果将四舍五入到下一个可表示的数。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 32 位整数装载到累加器 1 中 
DTR // 将 32 位整数转换为浮点数。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

INVI：对 16 位整数求反码 (S7-1500)

说明

使用“对 16 位整数求反码”指令，将累加器 1 低字中的值逐位取反。 
在执行期间，该指令对累加器 1 低字中每个位的信号状态进行取反。将 1 替换为 0，将 0 替
换为 1。 
结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字中的内容不受该指令的影响。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将值装载到累加器 1 中 
INVI // 求反码

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

  15 . . . . . . . . . . . . . .0
Tag_Input 0110 0011 1010 1110
Tag_Output 1001 1100 0101 0001

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

INVD：对 32 位整数求反码 (S7-1500)

说明

使用“对 32 位整数求反码”指令可以将累加器 1 中的值逐位取反。

在执行期间，该指令将累加器 1 中所有位的信号状态取反。将 1 替换为 0，将 0 替换为 1。
该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将值装载到累加器 1 中
INVD // 求反码 
T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

  31 . . . . . . . . . . .  . . .16 15 . . . . . . . . . . . . . .0
Tag_Input 0110 1111 1000 1100 0110 0011 1010 1110
Tag_Output 1001 0000 0111 0011 1001 1100 0101 0001

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

NEGI：对 16 位整数求反码 (S7-1500)

说明

使用“对 16 位整数求反码”指令，通过取反来更改累加器 1 低字中值的符号。该指令将累

加器 1 的值解释为 16 位整数。 
该指令的执行过程相当于乘以“-1”。该指令的结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字

中的内容不受该指令的影响。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“对 16 位整数求反码”指令会影响状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS。下表列出了该指令的结

果如何影响状态位：

结果： CC 1 CC 0 OV OS
+1 至 +32767 1 0 0 -
0 0 0 0 -
-1 至 -32767 0 1 0 -
(-) 32 768 0 1 1 1

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将值装载到累加器 1 中 
NEGI // 对 16 位整数求反码 
T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

  15 . . . . . . . . . . . . . .0
Tag_Input 0101 1101 0011 1000
Tag_Output 1010 0010 1100 1000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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NEGD：对 32 位整数求反码 (S7-1500)

说明

使用“对 32 位整数求反码”指令，通过取反来更改累加器 1 中值的符号。该指令将累加器 1 
的值解释为 32 位整数。 
该指令的执行过程相当于乘以“-1”。该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保

持不变。 
“对 32 位整数求反码”指令会影响状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS。下表列出了该指令的结

果如何影响状态位：

结果 CC 1 CC 0 OV OS
+1 至 +2147483647 1 0 0 -
0 0 0 0 -
-1 至 -2147483647 0 1 0 -
(-) 2147483648 0 1 1 1

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将值装载到累加器 1 中
NEGD // 对 32 位整数求反码。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

状态 值

  31 . . . . . . . . . . . . . .16 15 . . . . . . . . . . . . . .0
Tag_Input 0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1000
Tag_Output 1010 0000 1001 1011 1010 0010 1100 1000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

NEGR：对浮点数取反 (S7-1500)

说明

指令“对浮点数取反”将尾数的符号取反，相当于乘以“-1”。
该指令将累加器 1 中的值解释为一个浮点数。尾数的符号位于浮点数的第 31 位。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

该指令不影响任何状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将浮点数加载到累加器 1 中
NEGR // 对浮点数取反。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 1.5E+02
Tag_Output -1.5E+02

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

CAW： 交换累加器 1 低字中的字节顺序 (S7-1500)

说明

使用“交换累加器 1 低字中的字节顺序”指令，将交换累加器 1 低字中两个低字节的顺序。 
下表列出了在执行该指令前后累加器 1 中的内容：

状态 累加器 1 中的字节

处理前 值 A 值 B 值 C 值 D 
执行后 值 A 值 B 值 D 值 C

该指令的结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字中的字节则不受该指令的影响，保

持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 加载累加器中的值。

CAW // 交换累加器 1 低字中的字节顺序。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 0000 1111 0000 1111
Tag_Output 0000 1111 1111 0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

CAD： 交换累加器 1 中的字节顺序 (S7-1500)

说明

使用“交换累加器 1 中的字节顺序”指令，将交换累加器 1 中各个字节的顺序。 
下表列出了在执行该指令前后累加器 1 中的内容：

状态 累加器 1 中的字节

处理前 值 A 值 B 值 C 值 D 
执行后 值 D 值 C 值 B 值 A

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 加载累加器 1 中操作数的值。

CAD // 交换累加器 1 中各个字节的字节顺序。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 1111 0000 0000 1111 0000 0000 1111 1111
Tag_Output 1111 1111 0000 0000 0000 1111 1111 0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

RND：取整 (S7-1500)

说明

使用“取整”指令，将累加器 1 中的值转换为 32 位整数。该指令把待转换的值解释为浮点

数并将该值取整，得到下一个整数。

如果浮点数恰好是偶数和奇数之间的数，则结果为偶数。 
该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

如果满足下列条件之一，则不执行转换并置位状态位 OV 和 OS：
• 累加器 1 中的值不是有效的浮点数。

• 转换结果不在 DINT 数据类型的整数所允许的范围内。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将浮点数加载到累加器 1 中
RND // 将浮点数取整为一个整数。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 101.5 -101.5
Tag_Output 102 -102

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

TRUNC：截尾取整 (S7-1500)

说明

使用“截尾取整”指令，将累加器 1 中的值转换为 32 位整数。该指令将待转换的值解释为

浮点数，并将返回的整数作为结果。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

如果满足下列条件之一，则不执行转换并置位状态位 OV 和 OS：
• 累加器 1 中的值不是有效的浮点数。

• 转换结果不在 DINT 数据类型的整数所允许的范围内。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将浮点数加载到累加器 1 中
TRUNC // 将浮点数转换为 DINT 数据类型的整数。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 101.5 -101.5
Tag_Output 101 -101

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

RND+：浮点数向上取整 (S7-1500)

说明

使用“浮点数向上取整”指令，将累加器 1 中的值转换为 32 位整数。该指令将待转换的值

解释为浮点数并将该值向上取整，得到下一个整数。该指令的结果是一个 DINT 数据类型的

数，大于或等于待转换的浮点数。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

如果满足下列条件之一，则不执行转换并置位状态位 OV 和 OS：
• 累加器 1 中的值不是有效的浮点数。

• 转换结果不在 DINT 数据类型的整数所允许的范围内。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将浮点数加载到累加器 1 中
RND+ // 浮点数向上取整。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 100.5 -100.5
Tag_Output 101 -100

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

RND-：浮点数向下取整 (S7-1500)

说明

使用“浮点数向下取整”指令，将累加器 1 中的值转换为 32 位整数。该指令将待转换的值

解释为浮点数并将该值向下取整，得到下一个整数。该指令的结果是一个 DINT 数据类型的

数，小于或等于待转换的浮点数。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

如果满足下列条件之一，则不执行转换并置位状态位 OV 和 OS：
• 累加器 1 中的值不是有效的浮点数。

• 转换结果不在 DINT 数据类型的整数所允许的范围内。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将浮点数加载到累加器 1 中
RND- // 浮点数向下取整。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 100.5 -100.5
Tag_Output 100 -101

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

程序控制指令 (S7-1500)

跳转 (S7-1500)

跳转标签 (S7-1500)

说明

使用“跳转标签”，来指定程序中的特定位置，跳转后可从该位置恢复程序执行。跳转标签

的名称中 多可以包含 128 个字母、数字或下划线。

跳转标签与指定跳转标签的指令必须位于同一数据块中。跳转标签的名称在块中只能分配一

次。每个跳转标签可以跳转到多个位置。可以 多声明 256 个跳转标签。

允许向前跳转和向后跳转。

遵守跳转标签的以下语法规则：

• 字母（a 至 z，A 至 Z）
• 字母和数字组合；请检查排列顺序是否正确，如首先是字母，然后数字字母（a - z，A - Z，

0 - 9）
• 不能使用特殊字符或反向排序字母与数字组合，如首先是数字，然后是字母（0-9，a - z，

A - Z）

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载第一个比较值。

L "Tag_Input_2" // 加载第二个比较值。

>I // 检查操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值。

JC MyLABEL // 扫描结果如果为“1”，则跳转到跳转标签“MyLABEL”并继续执行程序

// 如果查询结果为“0”，则执行下一条指令。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

MyLABEL：A "Tag_Input_4" // 发生跳转时，将从该点继续执行程序。

// 查询操作数“Tag_Input_4”是否为“1”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JU： 无条件跳转  (S7-1500)

说明

使用“无条件跳转”指令来中断线性程序执行并在指定跳转标签所标记的位置继续执行程序。

该指令的执行始终与条件无关。 
“无条件跳转”指令不影响任何状态位。

参数

下表列出了“无条件跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载第一个比较值。

L "Tag_Input_2" // 加载第二个比较值。

>I // 检查操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

JC MyLABEL_1 // 扫描结果如果为“1”，则跳转到跳转标签“MyLABEL_1”并继续执行程序

// 如果查询结果为“0”，则继续执行线性程序。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output_1" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_1”中。

JU MyLABEL_2 // 跳转到跳转标签“MyLABEL_2”并从这里恢复程序执行。

MyLABEL_1:
L "Tag_Input_4"

// 跳转标签

// 将操作数“Tag_Input_4”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output_2" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_2”中。

MyLABEL_2：A "Tag_Input_5" // 跳转标签“MyLABEL_2”
// 查询操作数“Tag_Input_5”是否为“1”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 编程示例 (页 9562)

JC：若 RLO = "1" 则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若 RLO = 1 则跳转”指令，将根据逻辑运算的结果中断线性程序的执行，并在指定的

跳转标签标记处恢复程序执行。 
只有在当前的 RLO 为“1”时，才会跳转到指定的跳转标签处。在指令执行之前，如果当前 RLO 
为“0”，则不执行跳转，且在下一条指令处恢复执行程序。

无论是否满足条件，“若 RLO = 1 则跳转”指令都会将 RLO 置位为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2250 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了“若 RLO = 1 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载第一个比较值。

L "Tag_Input_2" // 加载第二个比较值。

>I // 检查操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值。

JC MyLABEL // 如果 RLO = "1"，则跳转到跳转标签“MyLABEL”处并从这里继续执行

程序。

// 如果 RLO = "0"，则执行下一条指令。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output_1" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_1”中。

MyLABEL: L "Tag_Input_4" // 发生跳转时，将从该点继续执行程序。

// 将操作数“Tag_Input_4”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output_2" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Output_2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 编程示例 (页 9562)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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JCN： 若 RLO = "0" 则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若 RLO = 0 则跳转”指令，将根据逻辑运算的结果 (RLO) 中断线性程序的执行，并在

指定的跳转标签标记处恢复程序执行。

只有在当前的 RLO 为“0”时，才会跳转到指定的跳转标签处。在指令执行之前，如果当前 RLO 
为“1”，则不执行跳转，且在下一条指令处恢复执行程序。

无论是否满足条件，“若 RLO = 0 则跳转”指令都会将 RLO 置位为“1”。

参数

下表列出了“若 RLO = 0 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 查询操作数“Tag_Input_1”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "Tag_Input_2" // 查询操作数“Tag_Input_2”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

JCN MyLABEL // 如果 RLO = "0"，则跳转到跳转标签“MyLABEL”处并在此继续执行程

序。

// 如果 RLO = "1"，则执行下一条指令。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output”中。

MyLABEL：A "Tag_Input_4" // 发生跳转时，将从该点继续执行程序。

// 查询操作数“Tag_Input_4”的值是否为“1”，并与 RLO 进行“与”

运算。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 编程示例 (页 9562)

JCB：若 RLO = "1" 则跳转，并保存 RLO (S7-1500)

说明

使用“若 RLO = 1 则跳转，并保存 RLO”指令，将根据逻辑运算的结果 (RLO) 中断线性程序的

执行，并在指定的跳转标签标记处恢复程序执行。同时，将当前 RLO 的信号状态复制到二

进制结果 (BR) 中。

只有在当前的 RLO 为“1”时，才会跳转到指定的跳转标签处。在这种情况下，该指令会将二

进制结果置位为“1”。
在指令执行之前，如果当前 RLO 为“0”，则不执行跳转，且在下一条指令处恢复执行程序。在

这种情况下，该指令会将信号状态“0”分配给二进制结果。

无论是否满足条件，“若 RLO = 1 则跳转，并保存 RLO”指令都会将 RLO 置位为“1”。

参数

下表列出了“若 RLO = 1 则跳转，并保存 RLO”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载第一个比较值。 
L "Tag_Input_2" // 加载第二个比较值。

>I // 检查操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值。

JCB MyLABEL // 将当前 RLO 复制到 BR 中。

// 如果 RLO = "1"，则跳转到跳转标签“MyLABEL”处并从这里继续执行

程序。 
// 如果 RLO = "0"，则执行下一条指令。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

T "Tag_Output_1" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_1”中。

MyLABEL: L "Tag_Input_4" // 发生跳转时，将从该点继续执行程序。

// 将操作数“Tag_Input_4”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output_2" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_2”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JNB： 若 RLO = "0" 则跳转，并保存 RLO (S7-1500)

说明

使用“若 RLO = 0 则跳转，并保存 RLO”指令，将根据逻辑运算的结果 (RLO) 中断线性程序的

执行，并在指定的跳转标签标记处恢复程序执行。同时，将当前逻辑运算结果的信号状态复

制到二进制结果 (BR) 中。

只有在当前的 RLO 为“0”时，才会跳转到指定的跳转标签处。在这种情况下，该指令会将二

进制结果置位为“0”。
在指令执行之前，如果当前 RLO 为“1”，则不执行跳转，且在下一条指令处恢复执行程序。在

这种情况下，该指令会将信号状态“1”分配给二进制结果。

无论是否满足条件，“若 RLO = 0 则跳转，并保存 RLO”指令都会将 RLO 置位为“1”。

参数

下表列出了“若 RLO = 0 则跳转，并保存 RLO”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 查询操作数“Tag_Input_1”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "Tag_Input_2" // 查询操作数“Tag_Input_2”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

JNB MyLABEL // 将当前 RLO 复制到 BR 中。

// 如果 RLO = "0"，则跳转到跳转标签“MyLABEL”处并在此继续执行程

序。

// 如果 RLO = "1"，则执行下一条指令。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Output”。
MyLABEL：A "Tag_Input_4" // 发生跳转时，将从该点继续执行程序。

// 查询操作数“Tag_Input_4”的值是否为“1”，并与 RLO 进行“与”

运算。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JBI： 若 BR = 1 则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若 BR = 1 则跳转”指令，将根据二进制结果中断线性程序的执行，并在指定的跳转

标签标记处继续程序执行。

只有在状态位 BR 为“1”时，才会跳转到指定跳转标签处。如果状态位 BR 为“0”，则不执行跳转，

且在下一条指令处继续执行程序。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“若 BR = 1 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

SET // 在块开始时将 Set RLO 置位为“1”
SAVE // 将 RLO 的信号状态传递给 BR 位。

.... // 执行任意程序

AN OV // 在块末尾查询 OV 位。

SAVE // 如果发生溢出，则将 BR 位置位为“0”。
// 如果没有发生溢出，则将 BR 置位为“1”。

JBI END // 如果 BR = "1"，则跳转到跳转标签 END 处。

// 如果 BR = "0"，则执行下一条指令。

R "Tag_Output_1" // 将操作数“Tag_Output_1”复位为“0”。
END: S "Tag_Output_2" // 将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JNBI： 若 BR = 0 则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若 BR = 0 则跳转”指令，将根据二进制结果 (BR) 中断线性程序的执行，并在指定的

跳转标签标记处继续程序执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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只有在状态位 BR 为“0”时，才会跳转到指定跳转标签处。在指令执行之前，如果状态位 BR 为
“1”，则不执行跳转，且在下一条指令处继续执行程序。

参数

下表列出了“若 BR = 0 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

SET // 在块开始时将 Set RLO 置位为“1”
SAVE // 将 RLO 的信号状态传递给 BR 位。

.... // 执行任意程序

AN OV // 在块末尾查询 OV 位。

SAVE // 如果发生溢出，则将 BR 位置位为“0”。
// 如果没有发生溢出，则将 BR 置位为“1”。

JNBI END // 如果 BR = "0"，则跳转到跳转标签 END 处。

// 如果 BR = "1"，则执行下一条指令。

S "Tag_Output" // 将操作数“Tag_Output”置位为“1”
END: BE // 块结束

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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JO： 若 OV = 1 则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若 OV = 1 则跳转”指令，将根据状态位 OV 中断线性程序的执行，并在指定的跳转

标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 OV 为“1”时，才会跳转到指定跳转标签处。例如，如果计算的结果在允许范围

之外，或在比较浮点数时返回了无效值，则将置位状态位 OV。
如果状态位 OV 为“0”，则不执行跳转，且在下一条指令处继续执行程序。

参数

下表列出了“若 OV = 1 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载值

L "Tag_Value_2" // 加载值

*I // 将两个值相乘

JO OVER // 如果状态位 OV 的信号状态为“1”，则跳转到跳转标签“OVER”处并从

这里继续执行程序。

// 如果状态位 OV 的信号状态为“0”，则执行下一条指令。

T "Tag_Result" // 将乘法运算的结果传递给操作数“Tag_Result”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

OVER: SET // 如果满足条件 (OV = "1") ，则将从这里继续执行程序。

// 将 RLO 的信号状态置位为“1”
R "Tag_Output" // 将操作数“Tag_Output”复位为“0”。
NEXT：A "MyTag_1" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_2" // 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO = 1，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JOS： 若 OS = 1 则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若 OS = 1 则跳转”指令，将根据状态位 OS 中断线性程序的执行，并在指定的跳转标

签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 OS 为“1”时，才会跳转到指定跳转标签处。发生数值范围溢出时，状态位 OV 
将置位为“1”，此时将始终置位状态位 OS。与状态位 OV 不同，即使该结果位于所允许的数

字范围内，也会置位状态位 OS。 
如果状态位 OS 为“0”，则不执行跳转，且在下一条指令处继续执行程序。

参数

下表列出了“若 OS = 1 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载值

L "Tag_Value_2" // 加载值

*I // 将已加载的两个值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_3" // 加载值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

+I // 将所加载的值与乘积相加。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_4" // 加载值

-I // 从计算出来的合计值中减去已加载的值。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

JOS OVER // 如果前面三条指令中有任何一条指令发生溢出，则将状态位 OS 置位为

“1”
// 如果状态位 OS 的信号状态为“1”，则在跳转标签“OVER”处继续程序

执行。

// 如果状态位 OS 的信号状态为“0”，则执行下一条指令

T "Tag_Result" // 将整个运算的结果传递给操作数“Tag_Result”
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

OVER: SET // 如果满足条件 (OV = "1") ，则将从这里继续执行程序。

// 将 RLO 的信号状态置位为“1”
R "Tag_Output" // 将操作数“Tag_Output”复位为“0”。
NEXT：A "MyTag_1" // 跳转标签“NEXT” 

// 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_2" // 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO = 1，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JZ： 若结果为零则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若结果为零则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 和 CC 1 来中断线性程序的执行，并在

指定的跳转标签标记处继续程序执行。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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只有在状态位 CC 0 和 CC 1 的信号状态都为“0”时，才会跳到指定跳转标签处。满足下列条

件之一时便会出现这种情况：

• 在执行未发生溢出的算术指令后，累加器 1 的值为“0”。
• 当执行“加整数（16 位）”(+I) 或“加双整型数（32 位）”(+D) 指令时，发生负值溢出。

• 在执行发生溢出的算术指令（浮点数算术）时，值会逐渐降至允许范围以下。

• 执行比较指令后，累加器 1 和 2 中的内容相等。

• 执行字逻辑运算后，累加器 1 中的内容为零。

• 执行移位指令后， 后一个移出位的值为“0”。
在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

参数

下表列出了“若结果为零则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 加载操作数“Tag_Value”的值。

SRW 1 // 将累加器 1 低字中的内容向右移动一位。

JZ ZERO // 如果移动的 后一位的信号状态为“0”，则跳转到跳转标签“OVER”处并

继续从这里执行程序

// 如果移动的 后一位的信号状态为“1”，则执行下一条指令。

L "MyTag_1" // 加载累加器 1 中操作数“MyTag_1”的值

INC 1 // 将累加器 1 的低字节加“1”。
T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

ZERO: L "MyTag_2" // 跳转标签“ZERO”
// 加载累加器 1 中操作数“MyTag_2”的值

INC 1 // 将累加器 1 的低字节加“1”。
T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JN： 若结果不为零则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若结果不为零则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 和 CC 1 来中断线性程序的执行，并

在指定的跳转标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 CC 0 和 CC 1 的信号状态不同时，才会跳到指定跳转标签处。满足下列条件之

一时便会出现这种情况：

• 在执行未发生溢出的算术指令后，累加器 1 的值不等于零。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、-I、*I、+D、-D、*D）时，发生负值溢出。

• 在对整数进行算术指令（+I、-I、*I、/I、+D、-D、*D、/D、NEGI、NEGD）时，发生正

值溢出。

• 在执行针对浮点数的算术指令时，发生正值或负值溢出。

• 执行比较指令后，累加器 1 和 2 中的内容不相等。

• 执行字逻辑运算之后，累加器 1 中的内容不为零。

• 执行移位指令后， 后一个移出位的值为“1”。
在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

参数

下表列出了“若结果不为零则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Valu_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

XOW // 执行“异或”逻辑运算

JN NOZERO // 如果累加器 1 的值不等于零，则跳转到“NOZERO”跳转标签处，并从

该处继续执行程序。

// 如果累加器 1 的值等于零，则执行下一条指令。

AN "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_1" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_1”置位为“1”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

NOZERO：AN "MyTag_2" // 跳转标签“NOZERO”
// 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JP： 若结果大于零（正值）则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若结果大于零（正值）则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 和 CC 1 来中断线性程序的

执行，并在指定的跳转标签标记处继续程序执行。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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只有在状态位 CC 0 为“0”且 CC 1 的信号状态为“1”时，才会跳到指定跳转标签处。满足下列

条件之一时便会出现这种情况：

• 在执行未发生溢出的算术指令后，累加器 1 的值大于零。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、-I、*I、+D、-D、*D）时，发生负值溢出。

• 在执行针对整数的算术指令（*I、/I、*D、/D）时，发生正值溢出。

• 在执行针对浮点数的算术指令时，发生正值溢出。

• 执行比较函数后，累加器 2 中的内容大于累加器 1 中的内容。

• 执行逻辑运算之后，累加器 1 中的内容不为零。

• 执行移位指令后， 后一个移出位的值为“1”。
在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

参数

下表列出了“若结果大于零（正值）则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

-I // 从操作数“Tag_Value_1”的值中减去操作数“Tag_Value_2”的值。

JP POSITIVE // 累加器“1”中的结果值为正数时，跳转到跳转标签“POSITIVE”处，并

从这里继续执行程序

// 如果累加器 1 中的结果为负数，则执行下一条指令。

AN "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_1" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_1”置位为“1”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

POSITIVE：AN "MyTag_2" // 跳转标签“POSITIVE”
// 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”。
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JM： 若结果小于零（负值）则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若结果小于零（负值）则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 和 CC 1 来中断线性程序的

执行，并在指定的跳转标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 CC 0 的信号状态为“1”且 CC 1 的信号状态为“0”时，才会跳到指定跳转标签处。

满足下列条件之一时便会出现这种情况：

• 在执行未发生溢出的算术指令后，累加器 1 的值小于零。

• 在执行针对整数的算术指令（*I、*D）时，发生负值溢出。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、-I、+D、-D、NEGI、NEGD）时，发生正值溢出。

• 在执行针对浮点数的算术指令时，发生负值溢出。

• 执行比较函数后，累加器 2 中的内容小于累加器 1 中的内容。

在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

参数

下表列出了“若结果小于零（负值）则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

-I // 从操作数“Tag_Value_1”的值中减去操作数“Tag_Value_2”的值。

JM NEGATIVE // 累加器“1”中的结果值为负数时，跳转到跳转标签“NEGATIVE”，并从

这里继续执行程序

// 如果累加器 1 中的结果为正数，则执行下一条指令。

AN "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_1" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_1”置位为“1”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

NEGATIVE：AN "MyTag_2" // 跳转标签“NEGATIVE”
// 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”。
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JPZ： 若结果大于或等于零则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若结果大于或等于零则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 来中断线性程序的执行，并

在指定的跳转标签标记处继续程序执行。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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只有在状态位 CC 0 的信号状态为“0”时，才会跳转到指定跳转标签处。满足下列条件之一时

便会出现这种情况：

• 在执行未发生溢出的算术指令后，累加器 1 的值大于或等于零。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、-I、*I、+D、-D、*D）时，发生负值溢出。

• 在执行针对整数的算术指令（*I、/I、*D、/D）时，发生正值溢出。

• 在执行针对浮点数的算术指令时，发生正值溢出。

• 在执行发生溢出的算术指令（浮点数算术）时，值会逐渐降至允许范围以下。

• 执行比较函数后，累加器 2 的内容大于或等于累加器 1 的内容。

• 执行了字逻辑运算指令。

• 执行了移位指令。

在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

参数

下表列出了“若结果大于或等于零则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

-I // 从操作数“Tag_Value_1”的值中减去操作数“Tag_Value_2”的值。

JPZ REGULAR // 累加器“1”中的结果值为正数或为空时，跳转到跳转标签“REGULAR”，
并从这里继续执行程序

// 如果累加器 1 中的结果为负数，则执行下一条指令。

AN "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_1" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_1”置位为“1”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

REGULAR：AN "MyTag_2" // 跳转标签“REGULAR”
// 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”。
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JMZ： 若结果小于或等于零则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若结果小于或等于零则跳转”指令，将根据状态位 CC 1 来中断线性程序的执行，并

在指定的跳转标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 CC 1 的信号状态为“0”时，才会跳转到指定跳转标签处。满足下列条件之一时

便会出现这种情况：

• 在执行算术指令后如果未发生溢出，则累加器 1 的值小于或等于零。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、*I、+D、*D）时，发生负值溢出。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、-I、+D、-D、NEGI、NEGD）时，发生正值溢出。

• 在执行针对浮点数的算术指令时，发生负值溢出。

• 在执行发生溢出的算术指令（浮点数算术）时，值会逐渐降至允许范围以下。

• 执行比较指令后，累加器 2 的内容小于或等于累加器 1 的内容。

• 处理字逻辑后，累加器 1 的值等于零。

• 执行写指令后， 后一个移出位的值为零。

在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“若结果小于或等于零则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

-I // 从操作数“Tag_Value_1”的值中减去操作数“Tag_Value_2”的值。

JMZ MyLABEL // 累加器“1”中的结果值为负数或为空时，跳转到跳转标签“MyLABEL”，
并从这里继续执行程序

// 如果累加器 1 中的结果为正数，则执行下一条指令。

AN "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_1" // 如果 RLO = "1"，则将操作数“Tag_Output_1”置位为“1”
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

MyLABEL：AN "MyTag_2" // 跳转标签“MyLABEL”
// 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO=“1”，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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JUO： 若结果无效则跳转 (S7-1500)

说明

使用“若结果无效则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 和 CC 1 来中断线性程序的执行，并在

指定的跳转标签标记处继续程序执行。

只有在状态位 CC 0 和 CC 1 的信号状态都为“1”时，才会跳到指定跳转标签处。满足下列条

件之一时便会出现这种情况：

• 使用数学指令（/I、/D、MOD）被零整除时。

• 使用浮点数执行算术指令时，发生溢出并且结果值为无效的浮点数。

• 使用浮点数执行比较指令时，使用了无效的浮点数或者结果值为无效浮点数。

在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

参数

下表列出了“若结果无效则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

/I // 将操作数“Tag_Value_1”的值除以操作数“Tag_Value_2”的值。

JUO ERROR // 在除数为零的除法运算中，跳转到跳转标签“ERROR”，并从这里继续执

行程序

// 否则执行下一条指令。

T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result”。
A "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

R "MyTag_1" // 如果 RLO = "1"，则将操作数“MyTag_1”复位为“0”
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

ERROR：AN "MyTag_1" // 跳转标签“ERROR”
// 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "MyTag_1" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“MyTag_1”置位为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”
// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

JL： 定义跳转列表 (S7-1500)

说明

使用“定义跳转列表”指令来编写包含多个“无条件跳转”(JU) 指令条目的列表。该列表紧

接在“定义跳转列表”指令之后， 多可以包含 255 个条目。列表中跳转函数的编号从零

开始。编写跳转列表时编号必需连续。跳转列表的末尾标记有为“定义跳转列表”指令指定

的跳转标签。

列表中跳转函数的执行取决于累加器 1 低字节中的值。例如，如果累加器 1 的值为“0”，则

执行第一个跳转函数。如果累加器 1 中的值为“1”，则执行第二个跳转函数。如果累加器 1 中
的值大于列表条目数，则“定义跳转列表”指令会引用列表结尾。

“跳转分支指令”指令的执行与条件无关，不会影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 将跳转编号加载到累加器 1 中。

JL END // 跳转列表开始

JU MyLABEL_1 // 如果值为“0”，则在累加器 1 中执行，并跳转到跳转标签

“MyLABEL_1"”处。

JU MyLABEL_2 // 如果值为“1”，则在累加器 1 中执行，并跳转到跳转标签

“MyLABEL_2”处。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

JU MyLABEL_3 // 如果值为“2”，则在累加器 1 中执行，并跳转到跳转标签

“MyLABEL_3”处。

END: L "MyTag_1" // 跳转列表结束

// 将操作数“MyTag_1”的内容加载到累加器 1 中。

L "MyTag_2" // 将操作数“MyTag_2”的内容加载到累加器 1 中。

+I // 将两个值相加

T "Tag_Output_2" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_2”中。

MyLABEL_1: ... // 跳转标签“MyLABEL_1”
.... // 执行任意程序

JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

MyLABEL_2: ... // 跳转标签“MyLABEL_2”
.... // 执行任意程序

JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

MyLABEL_3: ... // 跳转标签“MyLABEL_3”
.... // 执行任意程序

JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

NEXT: ... // 跳转标签“NEXT”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 编程示例 (页 9562)

LOOP： 循环 (S7-1500)

说明

使用“循环”指令，编写程序循环。

该指令将累加器 1 的低字解释为 0 到 65535 之间的无符号 16 位整数。在指令执行阶段，首

先将累加器 1 中的内容减 1。在减 1 之后，如果累加器 1 中的值不为零，则在指定跳转标签

处执行跳转。如果值为零，则不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。因此，累加

器 1 中的值会指定需要执行的程序循环数。需要将这一数值保存在循环计数器中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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<数目> 操作数包含循环周期的数量。<循环计数器> 操作数包含仍需执行的循环周期数。在

程序循环末尾处，循环计数器的内容将加载到累加器 1 中，并被该指令减 1。在减 1 之后，

如果累加器中的值不等于零，则跳转到程序循环起始处的跳转标签。

“循环”指令不影响任何状态位。

警告

预设循环计数器

如果循环计数器没有预设值或者预设值为“0”，则循环计数器会进一步递减为负值，从而产

生无限循环结果，这会使 CPU 转入 STOP 模式。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 将待执行的循环数加载到累加器 1 的低字中。

START: T "Tag_Counter" // 跳转列表开始

// 将累加器 1 的内容传送到循环计数器。

L "MyTag_1" // 加载操作数“MyTag_1”的值。

L "MyTag_2" // 加载操作数“MyTag_2”的值。

*D // 将两个值相乘

T "MyTag_1" // 将乘法运算的结果传递给操作数“MyTag_1”。
L "Tag_Counter" // 将循环计数器的值加载到累加器 1 中。

LOOP START // 将累加器 1 中的值减 1。
// 当值不等于零时，跳转到程序循环的开始处。

// 如果值为零，则执行下一条指令。

L "MyTag_2" // 加载操作数“MyTag_2”的值。

L 100 // 加载值 100。
>I // 比较操作数“MyTag_2”的值是否大于 200。
= "MyTag_3" // 将比较结果写入到操作数“MyTag_3”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

数据块 (S7-1500)

OPN： 打开 DB 寄存器中的数据块 (S7-1500)

说明

可以使用“打开 DB 寄存器中的数据块”指令打开一个全局数据块 (DB)。将数据块编号传送

到 DB 寄存器。后续的 DB 命令将根据寄存器的内容访问相关块。

无条件执行“打开 DB 寄存器中的数据块”指令，该指令既不会影响逻辑运算结果，也不会

影响累加器的内容。

参数

下表列出了“打开 DB 寄存器中的数据块”指令的参数：

操作数 声明 数据块类型 说明

<数据块> - DB 待打开的数据块。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPN "GlobalDataBlock" // 打开全局数据块并将块的数目传送到 DB 寄存器。

L %DBW0 // 将已打开的全局数据块的数据字 DBW0 加载到累加器 1 中。

T "MyTag" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“MyTag_1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

OPNDI： 打开 DI 寄存器中的数据块 (S7-1500)

说明

可以使用“打开 DI 寄存器中的数据块”指令打开任意数据块。将数据块的编号传送到 DI 寄
存器。后续 DI 命令根据寄存器的内容访问相关块。

从块接口对一个局部形参进行符号寻址时，通常会访问在调用块时指定编号的数据块。

无条件执行“打开 DI 寄存器中的数据块”指令，该指令既不会影响逻辑运算结果，也不会

影响累加器的内容。

参数

下表列出了“打开 DI 寄存器中的数据块”指令的参数：

操作数 声明 数据块类型 说明

<数据块> - DI 待打开的数据块。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPNDI "DataBlock" // 打开数据块并将数据块的数目传送到 DI 寄存器。

L %DIW0 // 将已打开的数据块的数据字 DIW0 加载到累加器 1 中。

T "MyTag" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“MyTag”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

CDB： 交换数据块寄存器 (S7-1500)

说明

使用“交换数据块寄存器”指令，交换数据块寄存器的内容。该指令的执行与条件无关，它

不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPN "GlobalDataBlock" // 打开全局数据块并将数据块的数目传送到 DB 寄存器。

OPNDI "DataBlock" // 打开数据块并将数据块的数目传送到 DI 寄存器。

CDB // 交换数据块寄存器

// DB 寄存器引用“DataBlock”，而 DI 寄存器引用

“GlobalDataBlock”。
L %DIW0 // 将 DW0 从“GlobalDataBlock” 加载到累加器 1 中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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L DBLG：将全局数据块的长度加载到累加器 1 中 (S7-1500)

说明

使用“将全局数据块的长度装载到累加器 1 中”指令，将通过数据块寄存器打开的全局数据

块的长度装载到累加器 1 中。累加器 1 中的原有内容将移动到累加器 2 中。

如果在执行该指令之前，没有通过数据块寄存器打开全局数据块，则值“0”将装载到累加器 1 
中。数据块的长度与数据字节的数量相同。

该指令不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPN "GlobalDataBlock" // 打开全局数据块并将数据块的数目传送到 DB 寄存器。

L DBLG // 将已打开数据块的长度加载到累加器 1 中。

L "MyTag_1" // 加载比较值

<D // 比较数据块的长度是否小于操作数“MyTag_1”的值。

= "MyTag_2" // 将查询结果写入到操作数“MyTag_2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

L DBNO：将全局数据块的编号加载到累加器 1 中 (S7-1500)

说明

使用“将全局数据块的编号装载到累加器 1 中”指令，将通过数据块寄存器打开的全局数据

块的编号装载到累加器 1 中。累加器 1 中的原有内容将移动到累加器 2 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果在执行该指令之前，没有通过数据块寄存器打开全局数据块，则值“0”将装载到累加器 1 
中。

该指令不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPN "GlobalDataBlock" // 打开全局数据块并将数据块的数目传送到 DB 寄存器。

L DBNO // 将已打开数据块的数目加载到累加器 1 中。

L "MyTag_1" // 加载比较值

==I // 比较数据块的编号是否等于操作数“MyTag_1”的值。

= "MyTag_2" // 将查询结果写入到操作数“MyTag_2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

L DILG：将背景数据块的长度加载到累加器 1 中 (S7-1500)

说明

使用“将背景数据块的长度装载到累加器 1 中”指令，将通过数据块寄存器打开的背景数据

块的长度装载到累加器 1 中。累加器 1 中的原有内容将移动到累加器 2 中。

如果在执行该指令之前，没有通过数据块寄存器打开背景数据块，则值“0”将装载到累加器 1 
中。数据块的长度与数据字节的数量相同。

该指令不影响状态位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPNDI "InstanceDataBlock" // 打开数据块并将数据块的数目传送到 DI 寄存器。

L DILG // 将已打开数据块的长度加载到累加器 1 中。

L "MyTag_1" // 加载比较值

<I // 比较数据块的长度是否小于操作数“MyTag_1”的值。

= "MyTag_2" // 将查询结果写入到操作数“MyTag_2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

L DINO：将背景数据块的编号加载到累加器 1 中 (S7-1500)

说明

使用“将背景数据块的编号装载到累加器 1 中”指令，将通过数据块寄存器打开的背景数据

块的编号装载到累加器 1 中。累加器 1 中的原有内容将移动到累加器 2 中。

如果在执行该指令之前，没有通过数据块寄存器打开背景数据块，则值“0”将装载到累加器 1 
中。 
该指令不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPNDI "InstanceDataBlock" // 打开数据块并将数据块的数目传送到 DI 寄存器。

L DINO // 将已打开数据块的数目加载到累加器 1 中。

L "MyTag_1" // 加载比较值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

==I // 比较数据块的编号是否等于操作数“MyTag_1”的值。

= "MyTag_2" // 将查询结果分配给操作数“MyTag_2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

代码块 (S7-1500)

BE：块结束 (S7-1500)

说明

使用“块结束”指令，将终止当前正在处理的块，并切换到程序中调用该块的位置。之后便

通过位于块调用之后的指令来恢复执行程序。

“块结束”指令的执行与条件无关。如果该指令的执行被某个跳转指令跳过，则不会结束当

前程序执行，而是在块内的跳转目标处恢复执行程序。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

SIN // 计算正弦值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_3”的值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result”。
BE // 块结束

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

BEC： 条件块结束 (S7-1500)

说明

使用“条件块结束”指令，将终止当前正在处理的块，具体操作则取决于逻辑运算的结果 
(RLO)，并切换到程序中调用该块的位置。 
如果 RLO 为“1”，则执行该指令。将终止当前正在执行的块，并在调用块中恢复执行程序。之

后便通过位于块调用之后的指令来恢复执行程序。

如果在处理指令时 RLO 为“0”，则不执行指令。在这种情况下 CPU 将 RLO 置位为“1”，并执行

下一条指令。

如果该指令的执行被某个跳转指令跳过，则不会结束当前程序执行，而是在块内的跳转目标

处恢复执行程序。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

A "Tag_Input" // 查询操作数“Tag_Input”的值是否为“1”，并与 RLO 进行“与”运

算。

BEC // 满足条件 (RLO = "1") 时块结束。

// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

BEU： 无条件块结束 (S7-1500)

说明

使用“无条件块结束”指令，将终止当前正在处理的块，并切换到程序中调用该块的位置。

之后便通过位于块调用之后的指令来恢复执行程序。

指令“无条件块结束”的执行与条件无关，可在一个块中多次编程调用。如果该指令的执行

被某个跳转指令跳过，则不会结束当前程序执行，而是在块内的跳转目标处恢复执行程序。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A "Tag_Input" // 查询操作数“Tag_Input”的值是否为“1”，并与 RLO 进行“与”运

算。

JC NEXT // 如果满足条件 (RLO = "1")，则继续执行跳转标签“NEXT”处的程序。

// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

BEU // 块结束

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

NEXT: T "Tag_Result" // 跳转标签“NEXT”
// 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 编程示例 (页 9562)

CALL：调用块 (S7-1500)

说明

使用“调用块”指令，在程序中调用下列块类型：

• 函数

• 函数块

无条件执行“调用块”指令。执行指令之后，将在已调用块中恢复执行程序。

可以向被调用块提供数据。数据通过块参数传送。已调用块的参数根据调用指令列在已调用

块中。然后，可为这些参数分配所需的现有参数。在“调用块”指令执行过程中，数据传送

到已调用块。通过传送数据，可以更改状态字的内容以及地址和数据块寄存器。

那些未提供参数的功能块的参数会保留它们的当前值。在调用函数时，必须提供所有的参数。

如果已调用的块没有参数，则不会显示参数列表。

如果已调用的块需要背景数据块，则为其提供该块，在调用时由逗号分开。必须在调用前创

建指定的数据块。

执行已调用块时，CPU 切换回调用块并在调用指令完成之后恢复执行该块。

说明

仅在禁用块属性“通过寄存器传递参数”(Parameter passing via registers) 时，才能使用“条

件调用块”指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL "MyFunction" 
      Input_1 := "Tag_Input_1",
      Input_2 := "Tag_Input_2"
      Output_1 := "Tag_Output_1"
      Output_2 := "Tag_Output_1"

// 调用函数“MyFunction”
// 指定实参

CALL "MyFunctionBlock", "MyFB_DB"
      Value_1 := "Tag_Value_1"
      Value_2 := "Tag_Value_2"
      Output := "Tag_Output"

// 调用函数块“MyFunctionBlock”
// 指定实参

CALL "LIMIT"
      MN := "Tag_LowLimit"
      IN := "Tag_InputValue"
      MX := "Tag_HighLimit"
      OUT := "Tag_Output"

// 调用“设置限值”指令

// 指定实参

CALL "CTU", "CTU_DB"
      CU := "Tag_StartCTU"
      R := "Tag_ResetCounter"
      PV := "Tag_PresetValue"
      Q := "Tag_CounterStatus"
      CV := "Tag_CounterValue"

// 调用“加计数”计数器

// 指定实参

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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CC：条件调用块 (S7-1500)

说明

根据逻辑运算的结果 (RLO)，使用“条件调用块”指令调用函数 (FC) 和函数块 (FB)。
只有在执行指令之前，当前逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，才会执行该指令。执行指令之后，将

在已调用块中恢复执行程序。执行已调用块时，CPU 切换回调用块并在调用指令完成之后恢

复执行该块。

如果块发生变化，则状态位 OS 将复位为“0”。对状态位 CC 0、CC 1 和 OV 的影响取决于调

用的块。

说明

仅在启用块属性“通过寄存器传递参数”(Parameter passing via registers) 时，才能使用“条

件调用块”指令。但这将降低系统性能。

“条件调用块”指令不会更改累加器和地址寄存器的内容。

如果当前 RLO 为“0”，则不执行指令和块调用，且 RLO 被置位为“1”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 查询操作数“Tag_Input_1”的值是否为“1”，并与当前 
RLO 进行“与”运算。

CC "MyFunction" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则调用函数 MyFunction。
// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

A "Tag_Input_2" // 查询操作数“Tag_Input_2”的值是否为“1”，并与当前 
RLO 进行“与”运算。

CC "MyFunctionBlock" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则调用函数块 
MyFunctionBlock。
// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
块属性概述 (页 9191)
在 STL 中调用块时，通过寄存器传递参数。 (页 9527)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

UC：无条件调用块 (S7-1500)

说明

使用“无条件调用块”指令，可以调用没有参数和背景数据块的函数 (FC) 和函数块 (FB)。
该指令的执行与条件无关。执行指令之后，将在已调用块中恢复执行程序。执行已调用块时，

CPU 切换回调用块并在调用指令完成之后恢复执行该块。

如果块发生变化，则状态位 OS 将复位为“0”。对状态位 CC 0、CC 1 和 OV 的影响取决于调

用的块。

说明

仅在启用块属性“通过寄存器传递参数”(Parameter passing via registers) 时，才能使用“无

条件调用块”指令。但这将降低系统性能。

“无条件调用块”指令不会更改累加器和地址寄存器的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 查询操作数“Tag_Input_1”的值是否为“1”，并与当前 
RLO 进行“与”运算。

UC "MyFunction" // 调用函数“MyFunction”。
A "Tag_Input_2" // 查询操作数“Tag_Input_2”的值是否为“1”，并与当前 

RLO 进行“与”运算。

UC "MyFunctionBlock" // 调用函数块“MyFunctionBlock”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
块属性概述 (页 9191)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在 STL 中调用块时，通过寄存器传递参数。 (页 9527)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

字逻辑运算 (S7-1500)

AW： 字“与”逻辑运算 (S7-1500)

说明

使用“逐字‘与’逻辑运算”指令，将累加器 1 低字的值与累加器 2 低字的值或指定常数

逐位进行“与”运算。结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 中高字的内容保持不变。

该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 15 位均以相同的方式进行运算。

如果该逻辑运算中的两个位的信号状态均为“1”，则结果位的信号状态为“1”。如果该逻辑运

算的两个位中有一个位的信号状态为“0”，则对应的结果位将复位。

下表说明了如何由字“与”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 0 0 1

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

参数

下表列出了“逐字‘与’逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> WORD 与累加器 1 低字中的值进行“与”运算的值。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

AW W#16#F6B5 // 将累加器 1 低字中的值与常数 (W#16#F6B5) 进行“与”运算。

// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 的低字中。

AW // 对累加器 2 低字的值 (“Tag_Value_2”) 和累加器 1 低字的值 
(“Tag_Value_3”) 进行“与”运算 
// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_1 0101 1001 0011 1011
常数 (W#16#F6B5) 1111 0110 1011 0101
Tag_Result_1 0101 0000 0011 0001
 
Tag_Value_2 0110 1100 0010 1010
Tag_Value_3 1101 1010 1001 0011
Tag_Result_2 0100 1000 0000 0010

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
为字逻辑运算设置状态位 (页 214)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 编程示例 (页 9562)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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OW：逐字‘或’逻辑运算 (S7-1500)

说明

使用“逐字‘或’逻辑运算”指令，将累加器 1 低字的值与累加器 2 低字的值或指定常数

逐位进行“或”运算。结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 中高字的内容保持不变。

该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 15 位均以相同的方式进行运算。

只要该逻辑运算中的两个位中至少有一个位的信号状态为“1”，结果位的信号状态就为“1”。如

果该逻辑运算的两个位的信号状态均为“0”，则对应的结果位将复位为“0”。
下表说明了如何由字“或”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 1 1 1

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

参数

下表列出了“逐字‘或’逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> WORD 与累加器 1 低字中的值进行“或”运算的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

OW W#16#F6B5 // 将累加器 1 低字中的值与常数 (W#16#F6B5) 进行“或”运算。

// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 的低字中。

指令
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STL 说明

OW // 对累加器 2 低字的值 (“Tag_Value_2”) 和累加器 1 低字的值 
(“Tag_Value_3”) 进行“或”运算

// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_1 0101 1001 0011 1011
常数 (W#16#F6B5) 1111 0110 1011 0101
Tag_Result_1 1111 1111 1011 1111
 
Tag_Value_2 0110 1100 0010 1010
Tag_Value_3 1101 1010 1001 0011
Tag_Result_2 1111 1110 1011 1011

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
为字逻辑运算设置状态位 (页 214)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 编程示例 (页 9562)

XOW：逐字‘异或’逻辑运算 (S7-1500)

说明

使用“逐字‘异或’逻辑运算”指令，将累加器 1 低字的值与累加器 2 低字的值或指定常

数逐位进行“异或”运算。结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 中高字的内容保持不变。

该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 15 位均以相同的方式进行运算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果要链接的两个结果位的信号状态不同，则结果位的信号状态为“1”。如果该逻辑运算的

两个位的信号状态相同，则对应的结果位将复位为“0”。
下表说明了如何由字“异或”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 1 1 0

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

参数

下表列出了“逐字‘异或’逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> WORD 与累加器 1 低字中的值进行“异或”运算的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

XOW W#16#F6B5 将累加器 1 低字中的值与常数 (W#16#F6B5) 进行“异或”运算。

// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 的低字中。

XOW // 对累加器 2 低字的值 (“Tag_Value_2”) 和累加器 1 低字的值 
(“Tag_Value_3”) 进行“异或”运算

// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_1 0101 1001 0011 1011
常数 (W#16#F6B5) 1111 0110 1011 0101

指令
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操作数 值

Tag_Result_1 1010 1111 1000 1110
 
Tag_Value_2 0110 1100 0010 1010
Tag_Value_3 1101 1010 1001 0011
Tag_Result_2 1011 0110 1011 1001

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
为字逻辑运算设置状态位 (页 214)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

AD： 双字“与”逻辑运算 (S7-1500)

说明

使用“逐双字‘与’逻辑运算”指令，将累加器 1 的内容与累加器 2 的内容或指定常数的

值逐位进行“与”运算。结果存储在累加器 1 中。

该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 31 位均以相同的方式进行运算。

如果该逻辑运算中的两个位的信号状态均为“1”，则结果位的信号状态为“1”。如果该逻辑运

算的两个位中有一个位的信号状态为“0”，则对应的结果位将复位。

下表说明了如何由字“与”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 0 0 1

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

指令
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该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

参数

下表列出了“逐双字‘与’逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> DWORD 与累加器 1 中的值进行“与”运算的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

AD DW#16#39C657AC // 将累加器 1 中的值与常数 (DW#16#39C657AC) 进行“与”运算。

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 加载累加器 1 中操作数的值。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 中。

AD // 将累加器 2 的值 Tag_Value_2 与累加器 1 (“Tag_Value_3”) 
的值进行“与”运算

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 1001 1101 0011 1011

常数 
(DW#16#3
9C657AC)

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result
_1

0001 1001 0100 0100 0001 0101 0010 1000

 
Tag_Value_
2

0110 0101 0100 0011 0101 1101 0010 1011

指令
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操作数 值

Tag_Value_
3

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result
_2

0010 0001 0100 0010 0101 0101 0010 1010

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
为字逻辑运算设置状态位 (页 214)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

OD：逐双字‘或’逻辑运算 (S7-1500)

说明

使用“逐双字‘或’逻辑运算”指令，将累加器 1 的内容与累加器 2 的内容或指定常数的

值逐位进行“或”运算。结果存储在累加器 1 中。

该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 31 位均以相同的方式进行运算。

只要该逻辑运算中的两个位中至少有一个位的信号状态为“1”，结果位的信号状态就为“1”。如

果该逻辑运算的两个位的信号状态均为“0”，则对应的结果位将复位为“0”。
下表说明了如何由字“或”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 1 1 1

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

指令
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参数

下表列出了“逐双字‘或’逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> DWORD 与累加器 1 中的值进行“或”运算的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

OD DW#16#39C657AC // 将累加器 1 中的值与常数 (DW#16#39C657AC) 进行“或”运算。

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 加载累加器 1 中操作数的值。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 中。

OD // 将累加器 2 Tag_Value_2的值与累加器 1 的值进行“或”运算 
("Tag_Value_3")
// 将结果存储在累加器 1 中

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 1001 1101 0011 1011

常数 
(DW#16#3
9C657AC)

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result
_1

0111 1111 1110 0110 1101 1111 1011 1111

 
Tag_Value_
2

0110 0101 0100 0011 0101 1101 0010 1011

指令
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操作数 值

Tag_Value_
3

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result
_2

0111 1101 1100 0111 0101 1111 1110 1111

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
为字逻辑运算设置状态位 (页 214)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

XOD：逐双字‘异或’逻辑运算 (S7-1500)

说明

使用“逐双字‘异或’逻辑运算”指令，将累加器 1 的内容与累加器 2 的内容逐位进行“异

或”运算。结果存储在累加器 1 中。

该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 31 位均以相同的方式进行运算。

如果要链接的两个结果位的信号状态不同，则结果位的信号状态为“1”。如果该逻辑运算的

两个位的信号状态相同，则对应的结果位将复位为“0”。
下表说明了如何由字“异或”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 1 1 0

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

指令
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参数

下表列出了“逐双字‘异或’逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> DWORD 与累加器 1 中的值进行“异或”运算的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

XOD DW#16#39C657AC // 将累加器 1 中的值与常数 (DW#16#39C657AC) 进行“异或”运算。

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 加载累加器 1 中操作数的值。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 中。

XOD // 将累加器 2 的值 Tag_Value_2 与累加器 1 的值 
(“Tag_Value_3”) 进行“异或”运算

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 1001 1101 0011 1011

常数 
(DW#16#3
9C657AC)

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result
_1

0110 0110 1010 0010 1100 1010 1001 0111

 
Tag_Value_
2

0110 0101 0100 0011 0101 1101 0010 1011

指令
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操作数 值

Tag_Value_
3

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result
_2

0101 1100 1000 0101 0000 1010 1000 0111

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
为字逻辑运算设置状态位 (页 214)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

移位和循环 (S7-1500)

移位 (S7-1500)

SSI：逐字移位（带符号） (S7-1500)

说明

使用“逐字移位（带符号）”指令，将累加器 1 的低字（第 0 到 15 位）逐位向右移动。在

位移过程中，变为空白的位置将使用第 15 位（INT 数字的符号位）的信号状态来填充。累

加器 1 中的第 16 到 31 位保持不变。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 CC1 设置为所移

出 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

指令
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您可以使用以下格式：

• SSI <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 15 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SSI：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
如果指定的移位数大于 15，则累加器 1 低字中的所有位都将使用第 15 位的信号状态来

填充。

即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。并将状态位 CC1 置位为“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数： 
SINT、
INT、
UINT、
USINT

待移位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

SSI 6 // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向右移动 6 位。

// 将现在为空的位使用第 15 位的状态填充。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 3 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 加载累加器 1 中操作数的值。

SSI // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向右移动 3 位。

// 将现在为空的位使用第 15 位的状态填充。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 1001 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

0101 1111 0110 0100 1111 1110 0111 0100

Tag_Value_
2

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0010 1011

Tag_Result
_2

0101 1111 0110 0100 0000 1011 1010 0101

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

SSD：逐个双字移位（带符号） (S7-1500)

说明

使用“逐个双字移位（带符号）”将累加器 1 的所有内容逐位向右移动。在位移过程中，变

为空白的位置将使用第 31 位（DINT 数字的符号位）的信号状态来填充。该指令的执行与 RLO 
无关。将状态位 CC1 设置为所移出 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

您可以使用以下格式：

• SSD <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 31 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SSD：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
对于大于 31 的值，累加器 1 中的所有位都将使用第 31 位的信号状态来填充。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。并将状态位 CC1 置位为“0”。

参数

下表列出了“逐个双字移位（带符号）”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数： 
SINT, INT, 
UINT, 
USINT, 

待移位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。 
SSD 7 // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右移动 7 位。

// 将现在为空的位使用第 31 位的状态填充。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 4 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 加载累加器 1 中操作数的值。

SSD // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右移动 4 位。

// 将现在为空的位使用第 31 位的状态填充。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

1000 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

1111 1111 0001 1110 1100 1000 1011 1010

Tag_Value_
2

0010 1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101

Tag_Result
_2

0000 0010 1000 1010 0010 1001 1011 1100

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

SLW：逐字左移 (S7-1500)

说明

使用“逐字左移”指令将累加器 1 的低字（第 0 到 15 位）逐位向左移动。使用零填充变为

空白的位位置。累加器 1 中的第 16 到 31 位保持不变。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 
CC1 设置为所移出 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

您可以使用以下格式：

• SLW <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 15 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SLW：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
如果指定的移位数大于 15，则累加器 1 低字中的所有位都将使用零来填充。

即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。并将状态位 CC1 置位为“0”。

参数

下表列出了“逐字左移”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数：

SINT、
INT、
UINT、
USINT

待移位的位数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

SLW 5 // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向左移动 5 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 4 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 加载累加器 1 中操作数的值。

SLW // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向左移动 4 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

0101 1111 0110 0100 1010 0111 0110 0000

Tag_Value_
2

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0010 1011

Tag_Result
_2

0101 1111 0110 0100 1101 0010 1011 0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SRW：逐字右移 (S7-1500)

说明

使用“逐字右移”指令将累加器 1 的低字（第 0 到 15 位）逐位向右移动。使用零填充变为

空白的位位置。累加器 1 中的第 16 到 31 位保持不变。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 
CC1 设置为所移出 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

您可以使用以下格式：

• SRW <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 15 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SRW：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
如果指定的移位数大于 15，则累加器 1 低字中的所有位都将使用零来填充。

即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。并将状态位 CC1 置位为“0”。

参数

下表列出了“逐字右移”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数：

SINT、
INT、
UINT、
USINT

待移位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

SRW 6 // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向右移动 6 位。

// 使用零填充目前为空的位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STL 说明

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 4 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 加载累加器 1 中操作数的值。

SRW // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向右移动 4 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

0101 1111 0110 0100 0000 0001 0111 0100

Tag_Value_
2

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0010 1011

Tag_Result
_2

0101 1111 0110 0100 0000 0101 1101 0010

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

SLD：逐双字左移 (S7-1500)

说明

使用“逐双字左移”指令将累加器 1 的全部内容逐位向左移动。使用零填充变为空白的位位

置。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 CC1 设置为所移出 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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您可以使用以下格式：

• SLD <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 31 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SLD：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
对于大于 31 的值，则累加器 1 中的所有位都将使用零来填充。

即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。并将状态位 CC1 置位为“0”。

参数

下表列出了“逐双字左移”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数：

SINT、
INT、
UINT、
USINT

待移位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

SLD 5 // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向左移动 5 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 4 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 加载累加器 1 中操作数的值。

SLD // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向左移动 4 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

1110 1100 1000 1011 1010 0111 0110 0000

Tag_Value_
2

1010 1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101

Tag_Result
_2

1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101 0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

SRD：逐双字右移 (S7-1500)

说明

使用“逐双字右移”指令将累加器 1 的全部内容逐位向右移动。使用零填充变为空白的位位

置。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 CC1 设置为所移出 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

您可以使用以下格式：

• SRD <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 31 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SRD：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
对于大于 31 的值，则累加器 1 中的所有位都将使用零来填充。

即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。并将状态位 CC1 置位为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“逐双字右移”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数：

SINT、
INT、
UINT、
USINT

待移位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

SRD 7 // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右移动 7 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 4 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 加载累加器 1 中操作数的值。

SRD // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右移动 4 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

0000 0000 1011 1110 1100 1000 1011 1010

Tag_Value_
2

1010 1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101

Tag_Result
_2

0000 1010 1000 1010 0010 1001 1011 1100

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

循环 (S7-1500)

RLD：逐双字循环左移 (S7-1500)

说明

使用“逐双字循环左移”指令，将累加器 1 的全部内容逐位向左移动。再指令执行过程中，

将累加器 1 的第 0 到 31 位逐位循环向左移动，并使用推出位的位置填充在写入过程中变为

空白的位置。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 CC1 设置为所移出 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待循环移位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

您可以使用以下格式：

• RLD <编号>：操作数 <数量> 指定循环移位数。允许 0 到 32 之间的值。<编号> 大于 0 时，

将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• RLD：累加器 2 中的值指定循环移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容

大于 0 时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
对于大于 32 的值，循环数为将该值模除 32 后得到的余数。例如，如果循环数为 34，则

累加器 1 的位会循环移动 2 个位位置。

如果指定的循环位移数为 32，则累加器 1 的内容保持不变。 
即使指定的循环位移数等于零，也将执行该指令。并将状态位 CC1 置位为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“逐双字循环左移”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数：

SINT、
INT、
UINT、
USINT

待循环移位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

RLD 4 // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向左循环移动 4 位
T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 6 // 将要循环位移的位数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将循环位移的位数移入累加器 2 的低字节

// 加载累加器 1 中操作数的值。

RLD // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向左循环移动 6 位
T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011 0101

Tag_Value_
2

1010 1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101

Tag_Result
_2

0010 1000 1010 0110 1111 0011 0110 1010

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

RRD：逐双字循环右移 (S7-1500)

说明

使用“逐双字循环右移”指令，将累加器 1 的全部内容逐位向右移动。再指令执行过程中，

将累加器 1 的第 0 到 31 位逐位循环向右移动，并使用推出位的位置填充在写入过程中变为

空白的位置。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 CC1 设置为所移出 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待循环移位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

您可以使用以下格式：

• RRD <编号>：操作数 <数量> 指定循环移位数。允许 0 到 32 之间的值。<编号> 大于 0 时，

将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• RRD：累加器 2 中的值指定循环移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容

大于 0 时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
对于大于 32 的值，循环数为将该值模除 32 后得到的余数。例如，如果循环数为 34，则

累加器 1 的位会循环移动 2 个位位置。

如果指定的循环位移数为 32，则累加器 1 的内容保持不变。 
即使指定的循环位移数等于零，也将执行该指令。并将状态位 CC1 置位为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“逐双字循环右移”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数：

SINT、
INT、 
UINT、
USINT

待循环移位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

RRD 4 // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右循环移动 4 位。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 6 // 将要循环位移的位数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将循环位移的位数移入累加器 2 的低字节

// 加载累加器 1 中操作数的值。

RRD // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右循环移动 6 位。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

1011 0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011

Tag_Value_
2

1010 1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101

Tag_Result
_2

0011 0110 1010 0010 1000 1010 0110 1111

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

RLDA：循环左移状态位 CC 1 (S7-1500)

说明

使用“循环左移状态位 CC 1”指令，将累加器 1 的内容循环左移一位。在移位过程中变为空

的位位置 (0) 将使用状态位 CC 1 的信号状态来填充。同时，状态位 CC 1 将接收已移出位 (31) 
的信号状态。

该指令的执行与 RLO 无关。它会将状态位 CC 0 复位为“0”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 加载累加器 1 中操作数的值。

RLDA // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向左循环移动 1 位
// 使用状态位 CC 0 的信号状态来填充位 1。
// 将已移出的位写入到状态位 CC 1。

T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 CC 1 值

Tag_Valu
e

1 0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Resu
lt

0 1011 1110 1100 1000 1011 1010 0111 0111

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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RRDA：循环右移状态位 CC 1 (S7-1500)

说明

使用“循环右移状态位 CC 1”指令，将累加器 1 的内容循环右移一位。在移位过程中变为空

的位位置 (31) 将使用状态位 CC 1 的信号状态来填充。同时，状态位 CC 1 将接收已移出位 (0) 
的信号状态。

该指令的执行与 RLO 无关。它会将状态位 CC 0 和 OV 复位为“0”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 加载累加器 1 中操作数的值。

RRDA // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右循环移动 1 位
// 使用状态位 CC 31 的信号状态来填充位 1。
// 将已移出的位写入到状态位 CC 1。

T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 CC 1 值

Tag_Valu
e

1 0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Resul
t

0 1010 1111 1011 0010 0010 1110 1001 1101

状态位 CC 1 的值为“1”，因为操作数“Tag_Value”的位 0 的值也为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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其它指令 (S7-1500)

累加器 (S7-1500)

TAK：交换累加器 1 和 2 的内容 (S7-1500)

说明

使用指令“交换累加器 1 和 2 的内容”，将交换累加器 1 和 2 的内容。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

JC NEXT // 如果满足条件 (RLO = "1")，则跳转到跳转标签 NEXT 处。

// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

TAK // 交换累加器 1 和 2 的内容。

NEXT: -I // 跳转标签“NEXT”
// 从累加器 2 中减去累加器 1 的值。

T "Tag_Output" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Output”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PUSH：将内容移到后一个高位累加器 (S7-1500)

说明

使用指令“将内容移到后一个高位累加器”，将累加器 1 的内容移至累加器 2。
累加器 1 的内容不受该指令的影响，而且在执行该指令后保持不变。累加器 2 的内容将丢失。

下表列出了在执行该指令前后，累加器 1 到 2 中的内容：

状态 累加器

1 2
处理前 值 A 值 B
执行后 值 A 值 A

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数的值。

PUSH // 将累加器 1 到 2 的内容移到后一个高位累加器中。

L "Tag_Value_2" // 加载累加器 1 中操作数的值。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2316 编程和操作手册, 11/2022



POP：将内容移到前一个低位累加器 (S7-1500)

说明

使用指令“将内容移到前一个低位累加器”，将累加器 2 的内容移至累加器 1。
累加器 2 的内容不受该指令的影响，而且在执行该指令后保持不变。累加器 1 的内容将丢失。

下表列出了在执行该指令前后，累加器 1 到 2 中的内容：

状态 累加器

1 2
处理前 值 A 值 B
执行后 值 B 值 B

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

T "Tag_Value_1" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Value_1”。
POP // 将累加器 2 中的内容移到低位累加器 1 中。

T "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Value_2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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地址寄存器 (S7-1500)

+AR1：将累加器 1 加到 AR1 (S7-1500)

说明

使用“将累加器 1 加到 AR1”指令，可将地址寄存器 1 的内容加上一个值。位于地址寄存器 1 
中的指针类型和操作数范围保持不变。

可以使用下列选项来指定将要加上的值：

• 通过常数指定：该指令将地址寄存器 1 加上常数的值。常数的值必须为区域内部指针格式 
(POINTER)。

• 通过累加器 1 中低字的值可以指定：该指令将累加器 1 低字的值解释为 16 位整数并使

用正确的符号扩展为 24 位。该指令随后将累加器 1 的值与地址寄存器 1 相加允许的值

范围为 -32768 到 +32767。
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

参数

下表列出了“将累加器 1 加到 AR1”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> POINTER 向地址寄存器 1 增加的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

+AR1 P#10.0 // 向地址寄存器 1 增加指针。

L "Tag_Value" // 将操作数“Tag_Value”的值加载到累加器 1 的低字中。

+AR1 // 将累加器 1 的值加到地址寄存器 1。
TAR1 %MD24 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到双字 MD24 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

+AR2：将累加器 1 加到 AR2 (S7-1500)

说明

使用“将累加器 1 加到 AR2”指令，可将地址寄存器 2 的内容加上一个值。位于地址寄存器 2 
中的指针类型和操作数范围保持不变。

可以使用下列选项来指定将要加上的值：

• 通过常数指定：该指令将地址寄存器 2 加上常数的值。常数的值必须为区域内部指针格式 
(POINTER)。

• 通过累加器 1 中低字的值可以指定：该指令将累加器 1 低字的值解释为 16 位整数并使

用正确的符号扩展为 24 位。该指令随后将累加器 1 的值与地址寄存器 2 相加允许的值

范围为 -32768 到 +32767。
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

说明

处理多重实例时将使用地址寄存器 AR2。如果编写了“将累加器 1 加到 AR2”指令，则必须

首先“保存”地址寄存器 2 的内容以便在后期重新加载。

参数

下表列出了“将累加器 1 加到 AR2”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> POINTER 向地址寄存器 1 增加的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

+AR2 P#10.0 // 向地址寄存器 2 增加指针。

L "Tag_Value" // 将操作数“Tag_Value”的值加载到累加器 1 的低字中。

+AR2 // 将累加器 1 的值加到地址寄存器 2。
TAR2 %MD24 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到双字 MD24 中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

空指令 (S7-1500)

BLD： 程序显示（空指令） (S7-1500)

说明

“程序显示（空指令）”指令将不执行任何功能，也不影响状态位。该指令用于在参数传递

期间或通过 LAD/FBD 程序段识别代码序列。在 STL 中显示 LAD 或 FBD 程序时，会自动创建

该指令。参数值是指令的编号，由编程设备生成。

参数

下表列出了“程序显示（空指令）”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<数目> WORD 指令的数量

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

NOP 0： 空指令 (S7-1500)

说明

带有参数 0 的“空指令”将不执行任何功能，也不影响状态位。该指令代码包含具有 16 个“0”
的位模式。只有显示程序时，该指令才与编程设备有关。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

JC NEXT // 如果满足条件 (RLO = "1")，则跳转到跳转标签 NEXT 处。

// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

TAK // 交换累加器 1 和 2 的内容。

NEXT: NOP 0 // 跳转标签“NEXT”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

NOP 1： 空指令 (S7-1500)

说明

带有参数 1 的“空指令”将不执行任何功能，也不影响状态位。该指令代码包含具有 16 个“1”
的位模式。只有显示程序时，该指令才与编程设备有关。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)
在 STL 中查询并设置状态位 (页 212)

4.1.3.5 GRAPH (S7-1500)

GRAPH 顺控器 (S7-1500)

步和转换条件 (S7-1500)

说明

使用“步和转换条件”结构元素，可在顺控程序同时插入一个步和转换条件。

另请参见：

步 (页 2323)
转换条件 (页 2324)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

步 (页 2323)
转换条件 (页 2324)
顺序结尾 (页 2324)
跳转到步 (页 2325)
选择分支 (页 2326)
并行分支 (页 2326)
关闭分支 (页 2327)
步和转换条件 (页 9660)

步 (S7-1500)

说明

可以使用步将复杂的自动化任务分解成各个明确的子任务并通过步中的动作完成。 然后将

各个步加入到顺控程序中，这样每步都可以在程序流中按指定顺序执行。每步都必须分配一

个唯一的名称和编号。

为了正确执行，必须使用以下条件之一对步进行激活：

• 步定义为初始步。

• 上一个步的转换已完成。

• 步由事件型动作调用。

一旦所有的操作都已执行完毕，步将再次处于未激活状态。

不设定任何动作的步称之为空步。 这种空步行为方式与活动步类似，且始终满足后续转换

条件。

参见

有关步的基本知识 (页 9660)
步和转换条件 (页 2322)
转换条件 (页 2324)
顺序结尾 (页 2324)
跳转到步 (页 2325)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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选择分支 (页 2326)
并行分支 (页 2326)
关闭分支 (页 2327)

转换条件 (S7-1500)

说明

转换条件位于各个步之间，并包含从一步切换到下一步（步使能）的条件。 如果满足步使

能的转换条件，则将激活下一步，并执行其动作。 在 LAD 或 FBD 中，可以对转换条件进行

编程。

参见

有关转换条件的基本知识 (页 9662)
步和转换条件 (页 2322)
步 (页 2323)
顺序结尾 (页 2324)
跳转到步 (页 2325)
选择分支 (页 2326)
并行分支 (页 2326)
关闭分支 (页 2327)

顺序结尾 (S7-1500)

说明

可使用“顺序结尾”结构元素停止一个顺控程序或一个分支。在并行分支中，顺序结尾前必

须有一个转换条件。 

说明

如果顺控程序的所有分支都以顺序结尾结束，则可以使用“INIT_SQ”参数或“测试”(Testing) 
任务卡的“顺序控制”(Sequence control) 面板中的“初始化”(Initialize) 按钮重新开始执行顺

控程序。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

顺控程序的元素 (页 9656)
步和转换条件 (页 2322)
步 (页 2323)
转换条件 (页 2324)
跳转到步 (页 2325)
选择分支 (页 2326)
并行分支 (页 2326)
关闭分支 (页 2327)

跳转到步 (S7-1500)

说明

可以通过跳转，从 GRAPH 函数块中的任何步开始继续程序执行。 跳转可以插入到主分支或

选择分支的末尾，从而激活顺控程序的循环处理。 跳转和跳转目标在顺控程序中用箭头表

示，从而可以为跳转目标指定返回转换条件。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
步和转换条件 (页 2322)
步 (页 2323)
转换条件 (页 2324)
顺序结尾 (页 2324)
选择分支 (页 2326)
并行分支 (页 2326)
关闭分支 (页 2327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2325



选择分支 (S7-1500)

说明

可以使用并行分支编程 OR 分支。这意味着在步后面插入以转换条件开始的分支。 根据 先

满足的转换条件，将执行该转换条件所对应的分支。 如果同时满足多个转换条件，则 右

边的转换条件的优先级 高，将执行该转换条件所对应的分支。 选择分支将再次以转换条

件结束。

在一个顺控程序中， 多可以编写 125 个选择分支。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
步和转换条件 (页 2322)
步 (页 2323)
转换条件 (页 2324)
顺序结尾 (页 2324)
跳转到步 (页 2325)
并行分支 (页 2326)
关闭分支 (页 2327)

并行分支 (S7-1500)

说明

可以使用并行分支编程 AND 分支。 这意味着可以使用一个转换激活多个步，然后执行该步

中的动作。并行分支始终从一个步开始。

并行分支的后续转换位于主分支上，此时可将各种并行分支连接到主分支上的不同点。 请
注意，只有在执行完所有分支之后，使用一个转换的各个分支才会切换到下一步。

在一个顺控程序中， 多可以编写 249 个并行分支。 

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
步和转换条件 (页 2322)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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步 (页 2323)
转换条件 (页 2324)
顺序结尾 (页 2324)
跳转到步 (页 2325)
选择分支 (页 2326)
关闭分支 (页 2327)

关闭分支 (S7-1500)

说明

可以使用“关闭分支”元素关闭并行分支和选择分支，返回父分支。如果不希望使用跳转或

顺序结尾结束分支，则可使用该元素关闭分支。 在并行分支中，仅可在步后面插入“关闭

分支”。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
步和转换条件 (页 2322)
步 (页 2323)
转换条件 (页 2324)
顺序结尾 (页 2324)
跳转到步 (页 2325)
选择分支 (页 2326)
并行分支 (页 2326)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GRAPH 操作 (S7-1500)

定时器操作 (S7-1500)

TP： 生成脉冲 (S7-1500)

说明

使用“生成脉冲”指令，可以将输出 Q 设置为预设的一段时间。当参数 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 即开始计

时。随后无论输入信号如何改变，都会将参数 Q 设置为时间 PT。当 PT 正在计时时，在 IN 输
入处检测到的新的信号上升沿对 Q 输出处的信号状态没有影响。

可以在参数 ET 中查询当前时间值。该定时器值从 T#0s 开始，达到时间值 PT 时结束。如果

达到时间值 PT，并且参数 IN 的信号状态为“0”，则复位 ET 参数。如果在程序中未调用该指令

（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间后立即返回一个常数值。

“生成脉冲”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

每次调用“生成脉冲”指令，都会为其分配一个 IEC 定时器用于存储实例数据。IEC 定时器

是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TP_TIME 或 TP_LTIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TP_TIME、TP_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局部变

量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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更新实例数据中的实际值

“生成脉冲”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“生成脉冲”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测量。在

“生成脉冲”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入 

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

 Q 和  ET  输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“生成脉冲”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常量

启动输入

PT Input TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

脉冲的持续时间。

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

脉冲输出

ET Output TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P

当前定时器的值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

脉冲时序图

下图显示了“生成脉冲”指令在启动后的脉冲图：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL TP TIME, "IEC_TP_DB"
     (IN := "Tag_Start"
      PT := "Tag_PresetTIME"
      Q => "Tag_Status"
      ET => "Tag_ElapsedTIME"
      )

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时，且

“Tag_Status”操作数置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTIME”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

TON： 接通延时 (S7-1500)

说明

可以使用“接通延时”指令将 Q 输出的设置延时 PT 指定的一段时间。当参数 IN 的逻辑运

算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 即
开始计时。超出时间值 PT 之后，Q 参数的信号状态将变为“1”。只要启动输入 IN 仍为“1”，参

数 Q 就保持置位。启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位参数 Q。在启动输入检测到

新的信号上升沿时，该定时器功能将再次启动。

可以在 ET 输出上查询当前时间值。该定时器值从 T#0s 开始，达到时间值 PT 时结束。只要

参数 IN 的信号状态变为“0”，就立即复位 ET 参数。如果在程序中未调用该指令（如，由于

跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间 PT 后立即返回一个常数值。

“接通延时”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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每次调用“接通延时”指令，必须将其分配给存储实例数据的 IEC 定时器。IEC 定时器是一个 
IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TON_TIME 或 TON_LTIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TON_TIME、TON_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局

部变量（例如，#MyIEC_TIMER）

更新实例数据中的实际值

“接通延时”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入 
“接通延时”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并开始进行时间测量。在

“接通延时”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出 

 Q 和  ET  输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“接通延时”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常量

启动输入

PT Input TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

接通延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

信号状态延时 PT 时间。

ET Output TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P

当前定时器的值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了启动“接通延时”指令后，该指令执行的操作：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL TON TIME, "IEC_TON_DB"
     (IN := "Tag_Start"
      PT := "Tag_PresetTIME"
      Q => "Tag_Status"
      ET => "Tag_ElapsedTIME"
      )

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时。超过该时间

值时，操作数“Tag_Status”的信号状态将置位为“1”。只要操作数“Tag_Status”的信号状态为

“1”，操作数“Tag_Start”就将保持设置为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。

当操作数“Tag_Start”的信号状态从“1”变为“0”时，将复位操作数“Tag_Status”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TOF： 关断延时 (S7-1500)

说明

使用“关断延时”指令，可以将 Q 输出复位预设的一段时间 PT。当输入 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将置位 Q 输出。当输入 IN 的信号状态重新变为“0”（下

降沿）时，预设的时间 PT 开始计时。只要 PT 持续时间仍在计时，输出 Q 就保持置位。持

续时间 PT 计时结束后，将复位输出 Q。如果输入 IN 的信号状态在持续时间 PT 计时结束之

前变为“1”，则复位定时器。输出 Q 的信号状态仍将为“1”。
“关断延时”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

可通过 ET 参数查询当前的时间值。该定时器值从 T#0s 开始，达到时间值 PT 时结束。在时间 
PT 过后，在参数 IN 重新变为“1”之前，参数 ET 会一直保持为当前值。如果输入 IN 在超出时

间值 PT 之前变为“1”，则输出 ET 将复位为值 T#0s。如果在程序中未调用该指令（如，由于

跳过该指令），则 ET 输出会在超出时间后立即返回一个常数值。

每次调用“关断延时”指令，必须将其分配给存储实例数据的 IEC 定时器。IEC 定时器是一个 
IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TOF_TIME 或 TOF_LTIME 数据类型的结构，可如下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TOF_TIME、TOF_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的局部

变量（例如，#MyIEC_TIMER）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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更新实例数据中的实际值

“关断延时”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“关断延时”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿并开始进行时间测量。在

“关断延时”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储器位用于下

次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• Q 和 ET 输出

Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新  Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中

跳过该指令，也不会对输出进行更新。   
“关断延时”指令的内部参数用以计算 Q  和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他功

能写入或初始化指令的实际值时中断。

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常量

启动输入

PT Input TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

关断延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

信号状态延时 PT 时间。

ET Output TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P

当前定时器的值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

脉冲时序图

下图显示了启动“关断延时”指令后，该指令执行的操作：

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL TOF TIME, "IEC_TOF_DB"
     (IN := "Tag_Start"
      PT := "Tag_PresetTIME"
      Q => "Tag_Status"
      ET => "Tag_ElapsedTIME"
      )

当操作数“Tag_Start”的信号状态从“0”变为“1”时，将置位操作数“Tag_Status”。当“Tag_Start”
操作数的信号状态从“1”变为“0”时，PT 参数预设的时间开始计时。只要该时间仍在计时，

“Tag_Status”操作数就会保持置位状态。该时间计时完毕后，将复位“Tag_Status”操作数。当

前时间值存储在“Tag_ElapsedTIME”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

TONR： 时间累加器 (S7-1500)

说明

可以使用“时间累加器”指令来累加由参数 PT 设定的时间段内的时间值。输入 IN 的信号状

态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将开始进行时间测量，同时持续时间 PT 开始计时。当 PT 
正在计时时，加上在 IN 输入的信号状态为“1”时记录的时间值。累加得到的时间值将写入到

输出 ET 中，并可以在此进行查询。持续时间 PT 计时结束后，输出 Q 的信号状态为“1”。即使 
IN 参数的信号状态从“1”变为“0”（信号下降沿），Q 参数仍将保持置位为“1”。

“时间累加器”指令可以放置在程序段的中间或者末尾。它需要一个前导逻辑运算。

无论启动输入的信号状态如何，输入 R 都将复位输出 ET 和 Q。

指令
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每次调用“时间累加器”指令，必须为其分配一个用于存储实例数据的 IEC 定时器。IEC 定
时器是一个 IEC_TIMER、IEC_LTIMER、TONR_TIME 或 TONR_LTIME 数据类型的结构，可如

下声明：

• 声明为一个系统数据类型为 IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 的数据块（例如，“MyIEC_TIMER”）
• 声明为块中“Static”部分的 TONR_TIME、TONR_LTIME、IEC_TIMER 或 IEC_LTIMER 类型的

局部变量（例如，#MyIEC_TIMER）

更新实例数据中的实际值

“时间累加器”中的实例数据根据以下规则更新：

• IN 输入

“时间累加器”指令将当前 RLO 与保存在实例数据 IN 参数中上次查询的 RLO 进行比较。如

果指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿并继续进行时间测量。如

果 RLO 中的指令检测到从“1”到“0”的变化，则说明出现了一个信号下降沿并且会中断时间

测量。在“时间累加器”指令处理完毕后，IN 参数的值在实例数据中更新，并作为存储

器位用于下次查询。

请注意，边沿检测将在其他功能写入或初始化 IN 参数的实际值时中断。   
• PT 输入 

当边沿在 IN 输入处改变时，PT 输入处的值将写入实例数据中的 PT 参数。   
• R 输入

输入 R 处的信号“1”将复位并阻断时间测量。IN 输入处的边沿会被忽略。输入 R 处的信号“0”
将再次启用时间测量。

• Q 和 ET 输出 
Q 和 ET 输出的实际值在以下情况下更新： 
– 当输出 ET 或 Q 互连时，调用该指令。  

或 
– 访问 Q 或 ET。   
如果输出未互连并且还未被查询，则不更新 Q 和 ET 输出的当前时间值。即使在程序中跳

过该指令，也不会对输出进行更新。   
“时间累加器”指令的内部参数用以计算 Q 和 ET 的时间值。请注意，时间测量将在其他

功能写入或初始化指令的实际值时中断。

指令
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危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化 IEC 定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可

能会导致程序和实际过程之间不一致。这会对财产和人身造成造成严重损害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备始终处于安全状态。

• 在初始化 IEC 定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保是在系统处于安全状态时拍摄的快照。

• 确保程序在传输期间不读写受影响的数据。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常量

启动输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常量

复位输入

PT Input TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

时间记录的 长持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

超出时间值 PT 之后要置位

的输出。

ET Output TIME、LTIME I、Q、M、D、
L、P

累计的时间

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令
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脉冲时序图

下图为“时间累加器”指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL TONR TIME, "IEC_TONR_DB"
     (IN := "Tag_Start"
      R := "Tag_Reset"
      PT := "Tag_PresetTIME"
      Q => "Tag_Status"
      ET => "Tag_ElapsedTIME"
      )

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时。当该时间值

正在计时时，累加在 Tag_Start 操作数的信号状态为“1”时记录的时间值。累加得到的时间值

指令
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将存储在“Tag_ElapsedTIME”操作数中。达到 PT 参数中指定的时间值时，“Tag_Status”操作

数的信号状态将置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTIME”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

计数器操作 (S7-1500)

CTU：加计数 (S7-1500)

说明

可以使用“加计数”指令递增 CV 参数的值。如果参数 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信号上

升沿），则执行该指令，同时参数 CV 的当前计数器值加“1”。每检测到一个信号上升沿，计

数器值就会递增，直到达到输出 CV 中所指定数据类型的上限。达到上限时，参数 CU 的信

号状态将不再影响该指令。

可以通过参数 Q 查询计数状态。参数 Q 的信号状态由参数 PV 决定。如果当前计数器值大于

或等于参数 PV 的值，则参数 Q 的信号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 Q 的信

号状态均为“0”。
参数 R 的信号状态变为“1”时，参数 CV 的值将复位为“0”。只要参数 R 的信号状态为“1”，参数 
CU 的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。IEC 计数器是

一种具有以下某种数据类型的结构：

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共享 DB）
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER

指令
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• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER

局部变量

• CTU_SINT/CTU_USINT
• CTU_INT/CTU_UINT
• CTU_DINT/CTU_UDINT
• CTU_LINT/CTU_ULINT
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER
可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块声明（例如，“MyIEC_COUNTER”）
• 声明为块中“Static”部分的 CTU_<数据类型> 或 IEC_<计数器> 类型的局部变量（例如 

#MyCTU_COUNTER）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。有关在背

景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

执行“加计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或

者末尾。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常数

复位输入

PV Input 整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

置位输出 Q 的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL CTU INT, "IEC_CTU_DB"
     (CU := "Tag_Start"
      R := "Tag_ResetCOUNTER"
      PV := "Tag_PresetValue"
      Q => "Tag_Status"
      CV => "Tag_CounterValue"
      )

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将执行“加计数”指令，同时

“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值加 1。每出现一个信号上升沿，计数器值就加 1，
直到达到数据类型 (INT = 32767) 的上限为止。

PV 参数的值作为确定“Tag_Status”输出的限制。只要当前计数器值大于或等于操作数

“Tag_PresetValue”的值，输出“Tag_Status”的信号状态就为“1”。在其它任何情况下，输出

“Tag_Status”的信号状态均为“0”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

CTD：减计数 (S7-1500)

说明

“减计数”指令用于递减 CV 参数的值。如果参数 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升

沿），则执行该指令，同时参数 CV 的当前计数器值减 1。每检测到一个信号上升沿，计数

器值就会递减 1，直到达到指定数据类型的下限为止。达到下限时，参数 CD 的信号状态将

不再影响该指令。

可以通过参数 Q 查询计数状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则参数 Q 的信号状态将

置位为“1”。在其它任何情况下，参数 Q 的信号状态均为“0”。
当参数 LD 的信号状态变为“1”时，参数 CV 的值会设置为参数 PV 的值。只要参数 LD 的信号

状态为“1”，参数 CD 的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。IEC 计数器是

一种具有以下某种数据类型的结构：

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共享 DB）
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER

指令
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局部变量

• CTD_SINT/CTD_USINT
• CTD_INT/CTD_UINT
• CTD_DINT/CTD_UDINT
• CTD_LINT/CTD_ULINT
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER
可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块声明（例如，“MyIEC_COUNTER”）
• 声明为块中“Static”部分的 CTD_<数据类型> 或 IEC_<计数器> 类型的局部变量（例如 

#MyCTD_COUNTER）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。有关在背

景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

执行“减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或

者末尾。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

计数输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常数

装载输入

PV Input 整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

使用 LD = 1 置位输出 CV 
的目标值。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL CTD INT, "IEC_CTD_DB"
     (CD := "Tag_Start"
      LD := "Tag_LoadPV"
      PV := "Tag_PresetValue"
      Q => "Tag_Status"
      CV => "Tag_CounterValue"
      )

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将执行“减计数”指令，同时

“Tag_CounterValue”输出的值减 1。每检测到一个信号上升沿，计数器值都会递减 1，直至

达到指定数据类型的下限 (INT = -32768)。
只要当前计数器值小于或等于 0，“Tag_Status”输出的信号状态就为“1”。在其它任何情况下，

输出“Tag_Status”的信号状态均为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令
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CTUD：加减计数 (S7-1500)

说明

可以使用“加减计数”指令递增和递减参数 CV 的值。如果参数 CU 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则参数 CV 的当前计数器值加 1。如果参数 CD 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则参数 CV 的当前计数值减 1。如果在一个程序周期内输入 CU 和 CD 都
出现了一个信号上升沿，则参数 CV 的当前计数器值保持不变。

计数器值达到参数 CV 指定数据类型的上限后，停止递增。达到上限后，即使出现信号上升沿，

计数器值也不再递增。达到指定数据类型的下限后，计数器值便不再递减。

当参数 LD 中的信号状态变为“1”时，参数 CV 的计数器值会设置为参数 PV 的值。只要参数 LD 
的信号状态为“1”，参数 CU 和 CD 的信号状态就不会影响该指令。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将置位为 0。只要 R 参数的信号状态仍为“1”，参数 
CU、CD 和 LD 信号状态的改变就不会影响“加减计数”指令。

可以在 QU 参数中查询加计数器的状态。如果当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，则参数 
QU 的信号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 QU 的信号状态均为“0”。
可以在 QD 参数中查询减计数器的状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则参数 QD 的信

号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 QD 的信号状态均为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用来存储指令数据。IEC 计数器

是一种具有以下某种数据类型的结构：

系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块（共享 DB）
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER

局部变量

• CTUD_SINT/CTUD_USINT
• CTUD_INT/CTUD_UINT

指令
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• CTUD_DINT/CTUD_UDINT
• CTUD_LINT/CTUD_ULINT
• IEC_SCOUNTER/IEC_USCOUNTER
• IEC_COUNTER/IEC_UCOUNTER
• IEC_DCOUNTER/IEC_UDCOUNTER
• IEC_LCOUNTER/IEC_ULCOUNTER
可以按如下方式声明 IEC 计数器：

• 系统数据类型 IEC_<Counter> 的数据块声明（例如，“MyIEC_COUNTER”）
• 声明为块中“Static”部分的 CTUD_<数据类型> 或 IEC_<计数器> 类型的局部变量（例如 

#MyCTUD_COUNTER）
如果在单独的数据块中设置 IEC 计数器（单背景），则将默认使用“优化的块访

问”(optimized block access) 创建背景数据块，并将各个变量定义为具有保持性。有关在背

景数据块中设置保持性的更多信息，请参见“另请参见”。

如果在函数块中使用“优化的块访问”(optimized block access) 设置 IEC 计数器作为本地变量

（多重背景），则其在块接口中定义为具有保持性。

执行“加减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间

或者末尾。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

减计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常数

复位输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P 或常数

装载输入

PV Input 整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输出 QU 被设置的值/LD = 
1 的情况下，输出 CV 被设

置的值。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

QU Output BOOL I、Q、M、D、L 加计数器的状态

QD Output BOOL I、Q、M、D、L 减计数器的状态

CV Output 整数、CHAR、
WCHAR、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL CTUD INT, "IEC_CTUD_DB"
     (CU := "Tag_StartCTU"
      CD := "Tag_StartCTD"
      R := "Tag_ResetCOUNTER"
      LD := "Tag_LoadPV"
      PV := "Tag_PresetValue"
      QU => "Tag_CounterStatusUP"
      QD => "Tag_CounterStatusDOWN"
      CV => "Tag_CounterValue"
      )

当输入“Tag_StartCTU”或“Tag_StartCTD”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将执行

“加减计数”指令。输入“Tag_StartCTU”出现信号上升沿时，当前计数器值加 1 并存储在输出

“Tag_CounterValue”中。输入“Tag_StartCTD”出现信号上升沿时，当前计数器值减 1 并存储

在输出“Tag_CounterValue”中。输入 CU 出现信号上升沿时，计数器值将递增，直至其达到

上限值 32767。输入 CD 出现信号上升沿时，计数器值将递减，直至其达到 INT 的下限值 
-32768。
只要当前计数器值大于或等于输入“Tag_PresetValue”的值，输出“Tag_CounterStatusUP”的信

号状态就为“1”。在其它任何情况下，输出“Tag_CounterStatusUP”的信号状态均为“0”。
只要当前计数器值小于或等于 0，“Tag_CounterStatusDOWN”输出的信号状态就为“1”。在其

它任何情况下，输出“Tag_CounterStatusDOWN”的信号状态均为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)

指令
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设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

数学函数 (S7-1500)

NEG：取反 (S7-1500)

说明

可以使用“取反”指令更改操作数值的符号。例如，如果值为正值，则输出该值的负等效值。

如果指令结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围（仅对整数有效），则输出 OUT 的
值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input SINT、INT、
DINT、LINT、浮

点数

I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output SINT、INT、
DINT、LINT、浮

点数

I、Q、M、D、
L、P

输入值取反

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := NEG_REAL("Tag_InValue")

该指令更改“Tag_InValue”操作数值的符号，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结果。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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编程和操作手册, 11/2022 2351



参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ABS：计算绝对值 (S7-1500)

说明

可以使用“计算绝对值”指令计算操作数值的绝对值。

如果浮点数包含无效的值，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input SINT、INT、
DINT、LINT、浮

点数

I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output SINT、INT、
DINT、LINT、浮

点数

I、Q、M、D、
L、P

输入值的绝对值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ABS("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue -6.234
Tag_OutValue 6.234

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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该指令将计算“Tag_InValue”操作数值的绝对值，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

MIN：获取 小值 (S7-1500)

说明

可以使用“获取 小值”指令比较可用输入 IN1 和 IN2 的值，并将 小的值写入输出 OUT 中。

如果满足以下某个条件，则输出 OUT 的值无效：

• 在执行该指令的过程中，后台转换数据类型失败。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个输入值

OUT Output 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P

结果

如果未启用 IEC 测试，则只能使用数据类型 TOD、LTOD、DATE 和 LDT。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL MIN INT
     (IN1 := "TagIn_Value1"
      IN2 := "TagIn_Value2"
      OUT => "Tag_Minimum"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
OUT Tag_Minimum 12222

该指令比较指定操作数的值，并将 小的值 ("TagIn_Value1") 复制到输出“Tag_Minimum”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

MAX：获取 大值 (S7-1500)

说明

可以使用“获取 大值”指令比较可用输入 IN1 和 IN2 的值，并将 大的值写入输出 OUT 中。

如果满足以下某个条件，则输出 OUT 的值无效：

• 在执行该指令的过程中，后台转换数据类型失败。

• 浮点数的值无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2354 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个输入值

OUT Output 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P

结果

如果未启用 IEC 测试，则只能使用数据类型 TOD、LTOD、DATE 和 LDT。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL MAX INT
     (IN1 := "TagIn_Value1"
      IN2 := "TagIn_Value2"
      OUT => "Tag_Maximum"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
OUT Tag_Maximum 14444

指令
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该指令比较指定操作数的值，并将 大的值 ("TagIn_Value2") 复制到输出“Tag_Maximum”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

LIMIT：设置限值 (S7-1500)

说明

可以使用“设置限值”指令将 IN 输入的值限制在 MN 与 MX 输入的值范围内。如果 IN 输入

的值满足条件 MN <= IN <= MX，则将其复制到 OUT 输出。如果不满足该条件且输入值 IN 低
于下限 MN，则将输出 OUT 设置为输入 MN 的值。如果超出上限 MX，则将输出 OUT 设置

为输入 MX 的值。

如果输入 MN 的值大于输入 MX 的值，则结果为 IN 参数中指定的值。只有当所有输入的变

量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足以下某个条件，则输出 OUT 的值无效：

• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 某个操作数的值无效。

• MN 参数的值大于 MX 参数的值。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MN Input 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

IN Input 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

MX Input 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

OUT Output 整数、浮点数、

TIME、LTIME、
TOD、LTOD、
DATE、LDT

I、Q、M、D、
L、P

结果

如果未启用 IEC 测试，则只能使用数据类型 TOD、LTOD、DATE 和 LDT。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL LIMIT INT
     (MN := "Tag_LowLimit"
      IN := "Tag_InputValue"
      MX := "Tag_HighLimit"
      OUT => "Tag_Result"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MN Tag_LowLimit 12000
IN Tag_InputValue 8000
MX Tag_HighLimit 16000
OUT Tag_Result 12000

将操作数“Tag_InputValue”的值与操作数“Tag_LowLimit”和“Tag_HighLimit”的值进行比较。

由于操作数“Tag_InputValue”的值小于下限值，因此将操作数“Tag_LowLimit”的值复制到输出

“Tag_Result”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SQR：计算平方 (S7-1500)

说明

可以使用“计算平方”指令计算操作数的浮点值平方，并将结果写入到输出中。

如果操作数包含无效的浮点数，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SQR("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 5.0
Tag_OutValue 25.0

该指令计算“Tag_InValue”操作数值的平方，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结果。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SQRT：计算平方根 (S7-1500)

说明

使用“计算平方根”指令，可以计算输入值的平方根，并将结果保存到指定的操作数中。如

果输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则该指令返回一个无效浮点

数。如果操作数的值为“0”，则结果也为“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、L 输入值的平方根

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SQRT("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 25.0
Tag_OutValue 5.0

该指令计算“Tag_InValue”操作数值的平方根，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结果。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
无效浮点数 (页 280)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

LN：计算自然对数 (S7-1500)

说明

使用“计算自然对数”指令，可以计算输入值的以 e (e=2.718282) 为底的自然对数。如果

输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则该指令返回一个无效浮点数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的自然对数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := LN("Tag_InValue")

该指令将计算“Tag_InValue”操作数值的自然对数，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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无效浮点数 (页 280)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

EXP：计算指数值 (S7-1500)

说明

可以使用“计算指数值”指令计算操作数值以 e (e = 2,718282) 为底时的指数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的指数值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := EXP("Tag_InValue")

该指令将计算“Tag_InValue”操作数值以 e 为底时的指数，并在“Tag_OutValue”操作数中输出

结果 (eIN)。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
无效浮点数 (页 280)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SIN：计算正弦值 (S7-1500)

说明

可以使用“计算正弦值”指令计算一个角度的正弦。角度值在操作数中以弧度的形式指定。

如果操作数的值不是有效的浮点数，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

角度值（弧度形式）

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的正弦

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SIN("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue +1.570796 (π/2)
Tag_OutValue 1.0

该指令计算“Tag_InValue”操作数中指定的角度的正弦，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结

果。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

COS：计算余弦值 (S7-1500)

说明

可以使用“计算余弦值”指令计算角度的余弦。角度值在操作数中以弧度的形式指定。

如果操作数的值不是有效的浮点数，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

角度值（弧度形式）

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的余弦

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := COS("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue +1.570796 (π/2)
Tag_OutValue 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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该指令计算“Tag_InValue”操作数中指定的角度的余弦，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结

果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

TAN：计算正切值 (S7-1500)

说明

可以使用“计算正切值”指令计算一个角度的正切。角度值在操作数中以弧度的形式指定。

如果操作数的值不是有效的浮点数，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

角度值（弧度形式）

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的正切

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := TAN("Tag_InValue")

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue +3.141593 (π)
Tag_OutValue 0

该指令计算“Tag_InValue”操作数中指定的角度的正切，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结

果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ASIN：计算反正弦值 (S7-1500)

说明

可以使用“计算反正弦值”指令计算操作数中指定的正弦值对应的角度值。只能为操作数指

定范围 -1 到 +1 内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，范围为 -π/2 到 +π/2。
如果满足以下任何条件，则结果值无效：

• 该操作数的值不是有效的浮点数。

• 该操作数的值超出了所允许的值范围（-1 到 +1）。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

正弦值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ASIN("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1.0
Tag_OutValue +1.570796 (π/2)

该指令将计算与操作数“Tag_InValue”中的正弦值对应的角度值。并将指令的结果存储在操作

数“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ACOS：计算反余弦值 (S7-1500)

说明

可以使用“计算反余弦值”指令计算操作数中指定的余弦值对应的角度值。只能为操作数指

定范围 -1 到 +1 内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，范围为 0 到 +π。
如果满足以下任何条件，则结果值无效：

• 该操作数的值不是有效的浮点数。

• 该操作数的值超出了所允许的值范围（-1 到 +1）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

余弦值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形

式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ACOS("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0
Tag_OutValue +1.570796 (π/2)

该指令将计算与操作数“Tag_InValue”中的余弦值对应的角度值。并将指令的结果存储在操作

数“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ATAN：计算反正切值 (S7-1500)

说明

可以使用“计算反正切值”指令计算操作数中指定的正切值对应的角度值。操作数中的值只

能是有效的浮点数（或 -NaN/+NaN）。计算出的角度值以弧度为单位，范围为 -π/2 到 +π/2。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

正切值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ATAN("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1.0
Tag_OutValue +0.785398 (π/4)

该指令会计算与操作数“Tag_InValue”中的正切值对应的角度值。并将指令的结果存储在操作

数“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
无效浮点数 (页 280)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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FRAC：返回小数 (S7-1500)

说明

使用“返回小数”指令，可确定操作数中值的小数位。例如，如果操作数的值为 1.125，则

结果将返回值 0.125。
如果操作数的值不是有效的浮点数，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要确定其小数位的输入值

RET_VAL Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的小数位

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL FRAC REAL
     (IN := "Tag_InValue"
      RET_VAL => "Tag_OutValue"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1.125
Tag_OutValue 0.125

该指令将操作数“Tag_InValue”中值的小数位复制到操作数“Tag_OutValue”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

移动操作 (S7-1500)

Deserialize：取消序列化 (S7-1500)

说明

可以使用“取消序列化”指令反向转换 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型

> 的顺序表示并填充所有内容。可使用该指令将多个序列化数据区转换回其去序列化表示形

式。

如果只是希望转换回 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 的单个顺序表示，

还可以直接使用指令“TRCV：通过通信连接接收数据”。

PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 顺序表示所在存储区 "SRC_ARRAY" 的
数据类型必须为 ARRAY of BYTE 或 ARRAY of CHAR，并在版本 V1.0 中声明为标准访问。标

准存储区的容量为 64 KB。在转换之前确保有充足的存储空间。自版本 V2.0 起，还支持优

化的存储区。 
如果使用“序列化”指令填充 "SRC_ARRAY" 存储区，则会自动插入任何所需填充字节。如果

通过其它方式填充 "SRC_ARRAY" 存储区，则需要手动插入任何所需填充字节。无论 
"SRC_ARRAY" 位于优化存储区还是标准存储区，去序列化期间都会忽略填充字节。 
建议将 ARRAY 的下限定义为“0”，这是因为 ARRAY 中的下标对应 POS 参数值。例如，

ARRAY[0] = POS 0。下文中的说明与示例均基于此公式。

存储区的容量

对齐规则为优化存储区内的简单结构中不包含填充字节。这样，优化存储区中的结构大小将

小于标准存储区中的。结构型和嵌套结构型 ARRAY 包含填充字节。对于包含组合结构（所

需存储空间更高）的存储区而言，该规则并并为通用规则。

S7-1500 系列 CPU：
对于块属性为“优化块访问”的块，BOOL 类型的长度为 1 个字节。这样，优化存储区中主

要由 BOOL 数据类型组成的结构大小将大于标准存储区。因此，含少量 BOOL 数据类型的组

合型结构在优化存储区内的大小，要小于该结构在标准存储区内的大小。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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优化存储区

对固件版本 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
系列 CPU，要取消较大结构的序列化，可将顺序表示的存储区声明为优化访问。对于标准存

储区，顺序表示中内容保存不变。ARRAY 中的字节仅支持符号化访问。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_ARRAY Input ARRAY[*] of 
BYTE 1)

或者

ARRAY of CHAR

I、Q、D、FB 的
块接口（可在 
Input、
Output、Static 
和 Temp 部分

中）。

无 I/O 数据

用于保存其数据流将取消

序列化的 ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of CHAR。
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

DEST_VARI
ABLE

InOut 所有数据类型 I、Q、D、FB 的
块接口，

无 I/O 数据

已取消序列化数据待写入

的目标变量。 
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

POS InOut DINT I、Q、M、D、L POS 参数中的操作数将根

据转换后客户数据所占用

的字节数，存储第一个字

节的下标。POS 参数将从 
0 开始计算。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B0 参数 SRC_ARRAY 和 DEST_VARIABLE 的存储区重叠。

8136 SRC_ARRAY 参数处的变量不在一个标准访问块中。

8150 SRC_ARRAY 参数中的 VARIANT 数据类型包含一个 ZERO 指针。

8151 SRC_ARRAY 参数中的引用无效

8153 SRC_ARRAY 参数没有足够的可用存储空间。

8154 SRC_ARRAY 参数中的数据类型无效

8250 NULL 指针已在 DEST_ARRAY 参数处传递。

8251 DEST_VARIABLE 参数中的引用无效

8382 POS 参数的值超出数组的限值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 4.2 (S7-1200) 和 2.0 (S7-1500) 及以上版本的特殊功能： 
以下错误代码具有不同的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8136 对 SRC_ARRAY 参数处的存储区访问无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 V2.8 及以上版本中的特殊功能 (S7-1500)：
要对“取消序列化”指令（版本 V2.1）的性能进行优化，参数 SRC_ARRAY  和 
DEST_VARIABLE  不能为 VARIANT 指针，而只能使用特定的数据类型。

请注意，对指令的错误响应将会因此更改：出错时，CPU 不输出任何错误代码，而是切换为 
STOP 模式并生成访问错误。为了避免该错误，可通过指令 "GET_ERROR" 和 "GET_ERR_ID" 进
行本地错误处理。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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固件版本 V2.2 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
使用“取消序列化”指令（版本 V2.2）时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）中

的元素无法再互连输入或输出参数 (SRC_ARRAY/DEST_VARIABLE)。
固件版本 V2.1 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
在“取消序列化”指令（版本 V2.1 及以上版本）的优化版本中，由于过程数据的复杂性，需

要比之前版本更多的工作存储器空间。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL Deserialize VARIANT
     (SRC_ARRAY := "Buffer".Field
      DEST_VARIABLE => "Target".Client
      POS := #BufferPos
      RET_VAL => #Error
      )

该指令用于对“Buffer”变量中客户数据的顺序表示进行取消序列化，并将其写入“Target”变量

中。#BufferPos 操作数将根据转换后客户数据所占用的字节数，存储第一个字节的下标。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
ARRAY 变量的结构 (页 318)
STRUCT 变量的结构 (页 309)
STRING 变量的结构 (页 295)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Serialize：序列化 (S7-1500)

说明

可以使用“序列化”指令将多个 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型> 转
换为顺序表示，而不会丢失结构部分。

可以使用该指令临时将用户程序的多个结构化数据项保存到缓冲区中（ 好位于全局数据块

中），并发送到其它 CPU。用于保存转换后数据的存储区的数据类型必需为 ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of CHAR，并在版本 V1.0 中声明为标准访问。在版本 V2.0 及以上版本中，还支持

优化数据。源数据区内的填充数据在目标数组中未定义。这些数据可以为填充字节或某数据

区的填充位（如，ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型 (UDT)）以及当前某个未使用字符串中

的字符。 
标准存储区的容量为 64 KB。如果参数 DEST_ARRAY 位于标准存储区中，则根据标准存储区

规则，大于 64 KB 的结构不能进行序列化。

建议将 ARRAY 的下限定义为“0”，这是因为 ARRAY 中的下标对应 POS 参数值。例如，

ARRAY[0] = POS 0。下文中的说明与示例均基于此公式。

参数 POS 处操作数中包含有关转换后数据占用的字节数量信息。

如果要发送单个 PLC 数据类型 (UDT)、STRUCT 或 ARRAY of <数据类型 pe>，可以直接调用

指令“TSEND：通过通信连接发送数据”。

存储区的容量

对齐规则为优化存储区内的简单结构中不包含填充字节。这样，优化存储区中的结构大小将

小于标准存储区中的。结构型和嵌套结构型 ARRAY 包含填充字节。对于包含组合结构（所

需存储空间更高）的存储区而言，该规则并并为通用规则。

S7-1500 系列 CPU：
如果某个块的块属性为“优化块访问”，则 BOOL 数据类型的长度将取决于紧跟其后的数据

类型。即，如果 BOOL 数据类型之后为 BYTE，则长度为 1 个字节。即，如果 BOOL 数据类

型之后为 WORD，则长度为 2 个字节。这样，优化存储区中主要由 BOOL 数据类型组成的结

构大小将大于标准存储区。因此，含少量 BOOL 数据类型的组合型结构在优化存储区内的大

小，要小于该结构在标准存储区内的大小。

因此，建议序列化的源数据区从大数据类型开始，以布尔型元素结束。这样，可大幅减少用

于填充的填充位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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优化存储区

对固件版本 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU 和固件版本 V2.0 及以上版本的 S7-1500 
系列 CPU，要对较大结构进行序列化，可将存储区声明为优化访问。对于标准存储区，顺序

表示保存不变。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_VARIA
BLE

Input 所有数据类型 I、Q、D、FB 的
块接口，

无 I/O 数据

待序列化的变量。 
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

DEST_ARRA
Y

InOut ARRAY of BYTE 
或 ARRAY of 
CHAR

I、Q、D、FB 的
块接口（可在 
Input、
Output、Static 
和 Temp 部分

中）。

无 I/O 数据

用于存储所生成数据流的 
ARRAY。
S7-1500：
进行性能优化时，该参数

不能为 VARIANT 指针。

POS InOut DINT I、Q、M、D、L POS 参数处的操作数，将

根据已转换客户数据所占

用的总字节数，存储第一

个字节的下标。POS 参数

将从 0 开始计算。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B0 参数 SRC_VARIABLE 和 DEST_ARRAY 的存储区重叠。

8150 SRC_VARIABLE 参数中的 VARIANT 数据类型包含一个 ZERO 指针。

8151 SRC_VARIABLE 参数中的引用无效

8236 SRC_ARRAY 参数处的变量不在一个标准访问块中。

8250 NULL 指针已在 DEST_ARRAY 参数处传递。

8251 DEST_ARRAY 参数中的引用无效

8253 参数 DEST_ARRAY 处该变量可提供的空间不足，无法包含参数 SRC_VARIABLE 
处变量中的内容。由于 POS 参数处变量的输入值，可用的存储空间将减少。

POS 参数处的输入值可确定 DEST_ARRAY 参数处变量中的起始位置。

8254 DEST_ARRAY 参数中的数据类型无效

8382 POS 参数的值超出数组的限值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 4.2 (S7-1200) 和 2.0 (S7-1500) 及以上版本的特殊功能： 
以下错误代码具有不同的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8236 对 DEST_ARRAY 参数处的存储区访问无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

固件版本 V2.8 及以上版本中的特殊功能 (S7-1500)：
要对“序列化”指令（版本 V2.1）的性能进行优化，参数 SRC_VARIABLE  和 DEST_ARRAY  
不能为 VARIANT 指针，而只能使用特定的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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请注意，对指令的错误响应将会因此更改：出错时，CPU 不输出任何错误代码，而是切换为 
STOP 模式并生成访问错误。为了避免该错误，可通过指令 "GET_ERROR" 和 "GET_ERR_ID" 进
行本地错误处理。

固件版本 V2.2 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
使用“序列化”指令（版本 V2.2）时，工艺对象（如，TO_SpeedAxis.Statusword）中的元

素无法再互连输入或输出参数 (SRC_VARIABLE/DEST_ARRAY)。
固件版本 V2.1 及以上版本中的特殊功能 (S7-1200/S7-1500)：
在“序列化”指令（版本 V2.1 及以上版本）的优化版本中，由于过程数据的复杂性，需要

比之前版本更多的工作存储器空间。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL Serialize VARIANT
     (SRC_VARIABLE := "Source".Client
      DEST_ARRAY => "Buffer".Field
      POS := #BufferPos
      RET_VAL => #Error
      )

该指令用于对“Source”变量中的客户数据进行序列化，并将该顺序表示写入“Buffer”变量

中。"Buffer".Field 操作数中下一个未写入的字节下标将保存在 #BufferPos 操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
ARRAY 变量的结构 (页 318)
STRUCT 变量的结构 (页 309)
STRING 变量的结构 (页 295)

指令
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使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

MOVE_BLK：块移动 (S7-1500)

说明

可以使用“移动块”指令将一个存储区（源范围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）

中。使用参数 COUNT 可以指定将移动到目标范围中的元素个数。可通过 IN 参数处的元素宽

度来指定待移动元素的宽度。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

如果复制的数据量超出输入 IN 或输出 OUT 可容纳的量，输出 OUT 的值将无效。

说明

ARRAY 的使用

该指令用于从指定索引开始，将定义元素中 n 个元素（n 取决于参数 COUNT 的值）的内容

从源范围复制到目标范围。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN 1) Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 待复制源区域中的首个元

素

COUNT Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要从源范围复制到目标范

围的元素个数

OUT 1) Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 源范围内容要复制到的目

标范围中的首个元素

1) ARRAY 结构中的元素只能使用指定的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL MOVE_BLK INT_UINT
     (IN := #a_array[2]
      COUNT := "Tag_Count"
      OUT => #b_array[1]
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN a_array[2] “a_array”操作数的数据类型

为 ARRAY[0..5] of INT。它包

含 6 个 INT 数据类型的元素。

COUNT Tag_Count 3
OUT b_array[1] “b_array”操作数的数据类型

为 ARRAY[0..6] of INT。它包

含 7 个 INT 数据类型的元素。

从第三个元素开始，该指令选择 #a_array 变量中的三个 INT 元素，并将其内容复制到 
#b_array 输出变量中，从第二个元素开始。

说明

有关 MOVE_BLK 指令的更多信息，请参见 Siemens 工业在线支持中的以下文章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将一个数据块中的多个存储区和结构化数据复制到另一个数

据块中？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

MOVE_BLK_VARIANT：存储区移动 (S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源范围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）

中。可以将一个完整的 ARRAY 或 ARRAY 的元素复制到另一个相同数据类型的 ARRAY 中。源 
ARRAY 和目标 ARRAY 的大小（元素个数）可能会不同。可以复制一个 ARRAY 内的多个或单

个元素。

要复制的元素数量不得超过所选源范围或目标范围。

如果在创建块时使用该指令，则无需确定该 ARRAY，源和目标将使用 VARIANT 进行传输。

无论后期如何声明该 ARRAY，参数 SRC_INDEX 和 DEST_INDEX 始终从下限“0”开始计数。

如果复制的数据多于可用的数据，则不执行该指令。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input 2) VARIANT（指向

一个 ARRAY 或一

个 ARRAY 元
素），ARRAY of 
<数据类型>

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待复制的源块

COUNT Input UDINT I、Q、M、D、L 
或常量

已复制的元素数目

如果参数 SRC 或参数 
DEST 中未指定任何 
ARRAY，则将参数 COUNT 
的值设置为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC_INDEX Input DINT I、Q、M、D、L 
或常量

定义要复制的第一个元

素：

• SRC_INDEX 参数将从 
0 开始计算。如果参数 
SRC 中指定了 ARRAY，
则参数 SRC_INDEX 中
的整数将指定待复制源

区域中的第一个元素。

而与所声明的 ARRAY 
限值无关。

• 如果 SRC 参数中未指

定 Array 或者仅指定了 
ARRAY 的某个元素，则

将 SRC_INDEX 参数的

值赋值为“0”。
DEST_INDE
X

Input DINT I、Q、M、D、L 
或常量

定义了目标存储区的起点。

• DEST_INDEX 参数将从 
0 开始计算。如果参数 
DEST 中指定了 
ARRAY，则参数 
DEST_INDEX 中的整数

将指定待复制目标范围

中的第一个元素。而与

所声明的 ARRAY 限值

无关。

• 如果参数 DEST 中未指

定任何 ARRAY，则将参

数 DEST_INDEX 赋值为

“0”。
DEST Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

源块中内容将复制到的目

标区域。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

1) DEST 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。
2) 参数 SRC 的数据类型不能为 BOOL 和 BOOL 型 ARRAY。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 数据类型不匹配。使用 ARRAY of PLC 数据类型 (UDT)，而非 ARRAY of Struct。
8151 无法访问 SRC 参数。

8152 未输入参数 SRC 的操作数。

8153 参数 SRC 在生成代码时出错

8154 参数 SRC 的操作数具有 BOOL 数据类型。

8281 参数 COUNT 的值无效

8382 SRC_INDEX 参数的值超出 ARRAY 的下限。

8383 参数 SRC_INDEX 和 COUNT 的合计值超出 ARRAY 的下限。

8482 DEST_INDEX 参数的值超出 ARRAY 的上限。

8483 参数 DEST_INDEX 和 COUNT 的合计值超出 ARRAY 的上限。

8534 DEST 参数为写保护

8551 无法访问 DEST 参数。

8552 未输入参数 DEST 的操作数。

8553 参数 DEST 在生成代码时出错

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8554 参数 DEST 的操作数具有 BOOL 数据类型。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL MOVE_BLK_VARIANT
     (SRC := #SrcField
      COUNT := "Tag_Count"
      SRC_INDEX := "Tag_Src_Index"
      DEST_INDEX := "Tag_Dest_Index"
      DEST => #DestField
      RET_VAL := "Tag_Result"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 块接口中的声明 操作数 值

SRC Input #SrcField 局部操作数 #SrcField 
使用了一个在编程块

时仍然未知的 PLC 数
据类型。

(ARRAY[0..10] of 
"MOVE_UDT")

COUNT Input Tag_Count 2
SRC_INDEX Input Tag_Src_Index 3

指令
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参数 块接口中的声明 操作数 值

DEST_INDEX Input Tag_Dest_Index 3
DEST InOut #DestField 局部操作数 

#DestField 使用了一

个在编程块时仍然未

知的 PLC 数据类型。

(ARRAY[10..20] of 
"MOVE_UDT")

将两个元素从源范围（从 MOVE_UDT 的 ARRAY [0..10] 的第 4 个元素开始）移动到目标范围。

复制的元素将从第 4 个元素开始粘贴到 ARRAY [10..20] of MOVE_UDT 中。

说明

有关 MOVE_BLK_VARIANT 指令的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站中的以下文

章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将存储区和结构化数据从一个数据块复制到另一个数据块中？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
移动数据的示例 (页 368)
有关 VARIANT 的基本信息 (页 357)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

UMOVE_BLK：不可中断的存储区移动 (S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”(Move block uninterruptible) 指令将一个存储区（源范

围）的数据移动到另一个存储区（目标范围）中。该指令不可中断。使用参数 COUNT 可以

指定将移动到目标范围中的元素个数。可通过 IN 参数处的元素宽度来指定待移动元素的宽度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

说明

不可中断的移动

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。这也解释了在执行“不可中断的存储区移动”

指令期间，CPU 中断响应次数增加的原因。

如果复制的数据量超出输入 IN 或输出 OUT 可容纳的量，输出 OUT 的值将无效。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN 1) Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 待复制源区域中的首个元

素

COUNT Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要从源范围复制到目标范

围的元素个数

OUT 1) Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 源范围内容要复制到的目

标范围中的首个元素

1) ARRAY 结构中的元素只能使用指定的数据类型。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2385



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL UMOVE_BLK INT_UINT
     (IN := #a_array[2]
      COUNT := "Tag_Count"
      OUT => #b_array[1]
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN a_array[2] “a_array”操作数的数据类型

为 ARRAY[0..5] of INT。它包

含 6 个 INT 数据类型的元素。

COUNT Tag_Count 3
OUT b_array[1] “b_array”操作数的数据类型

为 ARRAY[0..6] of INT。它包

含 7 个 INT 数据类型的元素。

从第三个元素开始，该指令选择 #a_array 变量中的三个 INT 元素，并将其内容复制到 
#b_array 输出变量中，从第二个元素开始。此移动操作不能被操作系统的其它活动中断。

说明

有关 UMOVE_BLK 指令的更多信息，请参见 Siemens 工业在线支持中的以下文章：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，如何将一个数据块中的多个存储区和结构化数据复制到另一个数

据块中？

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/42603881 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2386 编程和操作手册, 11/2022

https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881
https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/42603881


FILL_BLK：填充块 (S7-1500)

说明

可以使用“填充存储区”指令，用 IN 输入的值填充一个存储区域（目标范围）。从输出 OUT 
指定的地址开始填充目标范围。可以使用参数 COUNT 指定复制操作的重复次数。执行该指

令时，输入 IN 中的值将移动到目标范围，重复次数由参数 COUNT 的值指定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

变更元素的 大值为 ARRAY 或结构中的元素个数。如果复制的数据超过 OUT 输出中的元素，

则将返回一个意外结果。

说明

ARRAY 的使用

该指令读取源范围中所选元素的内容，并从指定索引开始将该内容向目标范围复制 n 次（n = 
取决于参数 COUNT 的值）。

填充结构

与 ARRAY 中的元素相同，也可为结构（STRUCT、PLC 数据类型）中多个元素填充相同的值。

待填充元素的结构中包含元素的元素数据类型必须相同。而且，该结构也可嵌入到其它结构

中。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

I、Q、M、D、
L、P 或常量

用于填充目标范围的元素

COUNT Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

移动操作的重复次数

OUT Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 目标范围中填充的起始地

址

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

以下示例说明了填充 ARRAY 时该指令的工作原理：

GRAPH
CALL FILL_BLK INT_UINT
     (IN := #FillValue
      COUNT := "Tag_Count"
      OUT => #TargetArea[1]
      )

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN FillValue 该操作数的数据类型为 INT。
COUNT Tag_Count 3
OUT TargetArea 操作数 TargetArea 的数据类

型为 ARRAY[1..5] of INT。它

包含 5 个 INT 数据类型的元

素。

该指令从操作数从第一个元素开始，将 #FillValue 的值复制到 #TargetArea 输出变量中三次。

该结构的使用示例

以下示例说明了填充结构时该指令的工作原理：

可使用以下元素创建一个全局数据块：

Data_block_1 数据类型

MyStruct1 STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

MyStruct2 STRUCT

指令
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Data_block_1 数据类型

  SubArray ARRAY[1..2] of STRUCT
  SubArray[1] STRUCT

  NestedStruct STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

SubArray[2] STRUCT
  Nested

Struct
  STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

生成以下程序代码，寻址 MyStruct1 变量：

GRAPH
CALL FILL_BLK INT_UINT
     (IN := 10
      COUNT := 2
      OUT => "Data_block_1".MyStruct1.Member_2
      )

生成以下程序代码，寻址 MyStruct2 变量：

GRAPH
CALL FILL_BLK INT_UINT
     (IN := 10
      COUNT := 2
      OUT => "Data_block_1".MyStruct2.SubArray[1].NestedStruct.Member_2
      )

在这两个示例中，参数 IN 的值 10 将从 Member_2 开始复制 OUT 参数中两次。即，值 10 将
复制到元素 Member_2 和 Member_3 中两次。另外两个元素 Member_1 和 Member_4 保持

不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

UFILL_BLK：不可中断的存储区填充 (S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区填充”(Fill block uninterruptible) 指令，用 IN 输入的值填充一

个存储区域（目标范围）。该指令不可中断。从输出 OUT 指定的地址开始填充目标范围。可

以使用参数 COUNT 指定复制操作的重复次数。执行该指令时，输入 IN 中的值将移动到目标

范围，重复次数由参数 COUNT 的值指定。

仅当源范围和目标范围的数据类型相同时，才能执行该指令。

说明

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。这也解释了在执行“不可中断的存储区填充”

指令期间，CPU 报警响应次数增加的原因。

变更元素的 大值为 ARRAY 或结构中的元素个数。如果复制的数据超过 OUT 输出中的元素，

则将返回一个意外结果。

说明

ARRAY 的使用

该指令读取源范围中所选元素的内容，并从指定索引开始将该内容向目标范围复制 n 次（n = 
取决于参数 COUNT 的值）。

可以使用“不可中断的存储区填充”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

填充结构

与 ARRAY 中的元素相同，也可为结构（STRUCT、PLC 数据类型）中多个元素填充相同的值。

待填充元素的结构中包含元素的元素数据类型必须相同。而且，该结构也可嵌入到其它结构

中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

I、Q、M、D、
L、P 或常量

用于填充目标范围的元素

COUNT Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

移动操作的重复次数

OUT Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、TOD、
LTOD、DATE、
CHAR、WCHAR

D、L 目标范围中填充的起始地

址

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

以下示例说明了填充 ARRAY 时该指令的工作原理：

GRAPH
CALL UFILL_BLK INT_UINT
     (IN := #FillValue
      COUNT := "Tag_Count"
      OUT => #TargetArea[1]
      )

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN FillValue 该操作数的数据类型为 INT。
COUNT Tag_Count 3
OUT TargetArea 操作数 TargetArea 的数据类

型为 ARRAY[1..5] of INT。它

包含 5 个 INT 数据类型的元

素。

该指令从操作数从第一个元素开始，将 #FillValue 的值复制到 #TargetArea 输出变量中三次。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。

该结构的使用示例

以下示例说明了填充结构时该指令的工作原理：

可使用以下元素创建一个全局数据块：

Data_block_1 数据类型

MyStruct1 STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

MyStruct2 STRUCT

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Data_block_1 数据类型

  SubArray ARRAY[1..2] of STRUCT
  SubArray[1] STRUCT

  NestedStruct STRUCT
  Member_1 INT

Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

SubArray[2] STRUCT
  Nested

Struct
  STRUCT

  Member_1 INT
Member_2 INT
Member_3 INT
Member_4 INT

生成以下程序代码，寻址 MyStruct1 变量：

GRAPH
CALL UFILL_BLK INT_UINT
    (IN := 10
     COUNT := 2
     OUT => "Data_block_1".MyStruct1.Member_2
      )

生成以下程序代码，寻址 MyStruct2 变量：

GRAPH
CALL UFILL_BLK INT_UINT
     (IN := 10
      COUNT := 2
      OUT => "Data_block_1".MyStruct2.SubArray[1].NestedStruct.Member_2
      )

在这两个示例中，参数 IN 的值 10 将从 Member_2 开始复制 OUT 参数中两次。即，值 10 将
复制到元素 Member_2 和 Member_3 中两次。另外两个元素 Member_1 和 Member_4 保持

不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SCATTER：将位序列解析为单个位 (S7-1500)

说明

指令“将位序列解析为单个位”用于将数据类型为 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 的变

量解析为单个位，并保存在 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或仅包含有布尔型元素的 PLC 数
据类型中。

说明

多维 ARRAY of BOOL
使用“将位序列解析为单个位”指令时，不支持多维 ARRAY of BOOL。

说明

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的长度

ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的元素数目必须恰好等于位序列指定的数量。 
例如，如果数据类型为 BYTE，则 ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中必须恰好包含 8 个元素

（WORD = 16、DWORD = 32、LWORD = 64）。 

说明

该指令的可用性

该指令可用于 S7-1500 系列 CPU 固件版本 V2.1 及以上版本。

例如，通过这种方式您可以解析状态字，并使用索引读取和改变单个位的状态。使用 
GATHER，可再次将各个位组合为位序列。

如果 ARRAY 中包含的 BOOL 元素数目不足，则使能输出 ENO 将返回信号状态“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BYTE、WORD、
DWORD、
LWORD

I、Q、M、D、L 所解析的位序列

这些值不得位于

的 I/O 区域或工

艺对象的 DB 内。

OUT Output ARRAY[*] of 
BOOL、STRUCT 
或 PLC 数据类型

*：8、16、32 
或 64 个元素

I、Q、M、D、L 保存 ARRAY、
STRUCT 或 PLC 
数据类型中的各

个位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceWord Input WORD
DestinationArray Output ARRAY[0..15] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SCATTER
    (IN := #SourceWord
     OUT => #DestinationArray
     )

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceWord WORD（16 位）

OUT DestinationArray 操作数“DestinationArray”的
数据类型为 ARRAY[0..15] of 
BOOL。其中包含 16 个元

素，因此与待解析 WORD 的
长度相同。

将 WORD 数据类型的操作数 #SourceWord 解析为单个位 (16)，并将其分配给操作数 
#DestinationArray 的各个元素。

PLC 数据类型 (UDT) 的使用示例

创建以下 PLC 数据类型“myBits”：

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceWord Input WORD
DestinationUDT Output “myBits”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SCATTER
    (IN := #SourceWord
     OUT => #DestinationUDT
     )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceWord WORD（16 位）

OUT DestinationUDT 操作数“DestinationUDT”为 
PLC 数据类型 (UDT)，其中包

含 16 个元素，因此与待解析 
WORD 的长度相同。

将 WORD 数据类型的操作数 #SourceWord 解析为单个位 (16)，并将其分配给操作数 
#DestinationUDT 的各个元素。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SCATTER_BLK：将 ARRAY of <位序列> 中的元素解析为单个位 (S7-1500)

说明

“将位序列 ARRAY 的元素解析为单个位”指令用于将 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 数
据类型的 ARRAY 分解为单个位，并保存在元素类型仅为布尔型的 ARRAY of BOOL、匿名 
STRUCT 或 PLC 数据类型中。在 COUNT_IN 参数中，可指定待解析源 ARRAY 中的元素数目。

IN 参数中源 ARRAY 的元素数量可能多于 COUNT_IN 参数中的指定数量。要保存所解析位序

列的各个位，ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中必须包含足够的元素数量。但

这可能会增加目标存储区空间。

说明

多维 ARRAY of BOOL
如果 ARRAY 是一个多维 ARRAY of BOOL，即使维度的填充位未明确声明且不可访问，但仍

会进行计数。

示例 1：ARRAY[1..10,0..4,1..2] of BOOL 的处理方式与 ARRAY[1..10,0..4,1..8] of BOOL 或 
ARRAY[0..399] of BOOL 类似。

示例 2：在 IN 参数处，将互连一个 ARRAY[0..5] of WORD (sourceArrayWord[2])。参数 
COUNT_IN 的值为“3”。在 OUT 参数处，将互连一个 ARRAY[0..1,0..5,0..7] of BOOL 
(destinationArrayBool[0,0,0])。参数 IN 和参数 OUT 中两个数组的大小均为 96 位。ARRAY 
of WORD 将解析为 48 个单个位。

说明

如果目标 ARRAY 的 ARRAY 下限不是“0”，请注意以下几点：

出于性能方面的原因，索引必须始终以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。这就

意味着索引必须从 ARRAY 的下限处开始计算。通过以下公式进行相应计算：

有效下标 = ARRAY 下限 + n（位序列数量）× 所需位序列位数

对于 ARRAY[-2..45] of BOOL 和位序列 WORD，计算如下所示：

• 有效索引 (-2) = -2 + 0 × 16
• 有效索引 (14) = -2 + 1 × 16
• 有效索引 (30) = -2 + 2 × 16
相关示例，请参见如下内容。

说明

该指令的可用性

该指令可用于 S7-1500 系列 CPU 固件版本 V2.1 及以上版本。

例如，通过这种方式您可以解析状态字，并使用索引读取和改变单个位的状态。使用 
GATHER，可再次将各个位组合为位序列。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 源 ARRAY 中的元素数量少于 COUNT_IN 参数中的指定数量。

• 目标 ARRAY 的索引不以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。在这种情况中，将

不向 ARRAY of BOOL 中写入任何结果。

• ARRAY[*] of BOOL、STRUCT 或 PLC 数据类型未提供所需的元素数量。此时，将尽可能多

地解析位序列并写入 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中。其余位序列将

不考虑在内。

说明

S7-1200-CPU：使能输出 ENO = 0
使能输出 ENO 的信号状态为“0”时，不会将任何数据写入输出参数 OUT 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 以下类型 
ARRAY[*] 的元

素

- BYTE
- WORD
- DWORD
- LWORD

I、Q、M、D、L 所解析的 ARRAY 
of <位序列>
这些值不得位于

的 I/O 区域或工

艺对象的 DB 内。

COUNT_IN Input USINT, UINT, 
UDINT, ULINT

I、Q、M、D、L 对待解析源 
ARRAY 中的元素

数量进行计数。

该值不得位于的 
I/O 区域或工艺对

象的数据库内。

OUT Output 以下类型 
ARRAY[*] 的元

素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据类型

I、Q、M、D、L 保存 ARRAY、
STRUCT 或 PLC 
数据类型中的各

个位

可以从指令框的“???”下拉列表中选择所需位序列。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

下限为“0”的目标 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayWord Input ARRAY[0..5] of WORD
CounterInput UDINT
DestinationArrayBool Output ARRAY[0..95] of BOOL

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SCATTER_BLK
     (IN := #SourceArrayWord[2]
      COUNT_IN := #CounterInput
      OUT => #DestinationArrayBool[0]
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayWord[2] ARRAY[0..5] of WORD（可以

解析 96 位。）

COUNT_IN CounterInput = 3 UDINT3（将解析 3 个字或 48 
位。这意味着目标 ARRAY 中
至少需包含 48 个位。）

OUT DestinationArrayBool[0] 操作数

“DestinationArrayBool”的数

据类型为 ARRAY[0..95] of 
BOOL。这表示它可以提供 
96 个 BOOL 元素。

从分配给操作数 #DestinationArrayBool 各元素的第 1 个元素开始，将操作数 
#SourceArrayWord 的第 3、第 4 和第 5 个 WORD 解析为单个的位 (48)。

下限为“-2”的目标 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayWord Input ARRAY[0..5] of WORD
CounterInput UDINT
DestinationArrayBool Output ARRAY[-2..93] of BOOL

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SCATTER_BLK
     (IN := #SourceArrayWord[2]

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GRAPH
      COUNT_IN := #CounterInput
      OUT => #DestinationArrayBool[14]
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayWord[2] ARRAY[0..5] of WORD（可以

解析 96 位。）

COUNT_IN CounterInput = 3 UDINT3（将解析 3 个字或 48 
位。这意味着目标 ARRAY 中
至少需包含 48 个位。）

OUT DestinationArrayBool[14] 操作数

“DestinationArrayBool”的数

据类型为 ARRAY[-2..93] of 
BOOL。这表示它可以提供 
96 个 BOOL 元素。

从分配给操作数 #DestinationArrayBool 的各元素的第 16 个元素开始，将操作数 
#SourceArrayWord 的第 3、第 4 和第 5 个字解析为单个位 (48)。其余 32 位不写入。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GATHER：将各个位组合为位序列 (S7-1500)

说明

指令“将各个位组合为位序列”用于将仅包含布尔型元素的 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 
或 PLC 数据类型中的各个位组合为一个位序列。位序列保存在数据类型为 BYTE、WORD、
DWORD 或 LWORD 的变量中。

说明

多维 ARRAY of BOOL
使用“将各个位组合为位序列”指令时，不支持多维 ARRAY of BOOL。

说明

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的长度

ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型中包含的元素数目必须恰好等于位序列指定的数量。 
例如，如果数据类型为 BYTE，则 ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中必须恰好包含 8 个
元素（WORD = 16、DWORD = 32、LWORD = 64）。 

说明

该指令的可用性

该指令可用于 S7-1500 系列 CPU 固件版本 V2.1 及以上版本。

如果 ARRAY、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中 BOOL 元素的数量少于或多于该位序列指定的

数量，则使能输出 ENO 将返回信号状态“0”。且之后不传送 BOOL 元素。同时，如果可用的

元素数少于所需数量，ENO 也将返回“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input ARRAY[*] of 
BOOL、STRUCT 
或 PLC 数据类型

*：8、16、32 
或 64 个元素

I、Q、M、D、L ARRAY、
STRUCT 或 PLC 
数据类型，这些

数据类型中的各

个位将组合为一

个位序列。

这些值不得位于

的 I/O 区域或工

艺对象的 DB 内。

OUT Output BYTE、WORD、
DWORD、
LWORD

I、Q、M、D、L 组合后的位序

列，保存在一个

变量中

可以从指令框的“???”下拉列表中选择所需位序列。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ARRAY 的使用示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArray Input ARRAY[0..15] of BOOL
DestinationWord Output WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL GATHER
    (IN := #SourceArray
     OUT => #DestinationWord
    )

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArray 操作数“SourceArray”的数据

类型为 ARRAY[0..15] of 
BOOL。其中包含 16 个元

素，因此与需要将位进行组

合的字的长度相当。

OUT DestinationWord WORD（16 位）

操作数 #SourceArray 的各个位将组合为一个 WORD。

PLC 数据类型 (UDT) 的使用示例

创建以下 PLC 数据类型“myBits”：

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceUDT Input “myBits”
DestinationWord Output WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL GATHER

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GRAPH
    (IN := #SourceUDT
     OUT => #DestinationWord
    )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceUDT 操作数“SourceUDT”为 PLC 数
据类型 (UDT)，其中包含 16 
个元素，因此与需要将位进

行组合的字的长度相当。

OUT DestinationWord WORD（16 位）

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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GATHER_BLK：将单个位合并到 ARRAY of <位序列> 的多个元素中 (S7-1500)

说明

指令“将各个位组合为 ARRAY of <位序列> 的多个元素”用于将仅包含布尔型元素的 ARRAY 
of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中的各个位组合为 ARRAY of <位序列> 中的一个或

多个元素。您可以在 COUNT_OUT 参数中指定要写入的目标 ARRAY 元素数量。在此步中，还

可隐式指定 ARRAY of BOOL、匿名 STRUCT 或 PLC 数据类型中所需的元素数量。OUT 参数中

目标 ARRAY 的元素数量可能多于 COUNT_OUT 参数中的指定数量。要保存待组合的各个位，

ARRAY of <位序列> 中必须包含足够的元素数目。但目标 ARRAY 可能更大。

说明

多维 ARRAY of BOOL
如果 ARRAY 是一个多维 ARRAY of BOOL，即使维度的填充位未明确声明且不可访问，但仍

会进行计数。 
示例 1：ARRAY[1..10,0..4,1..2] of BOOL 的处理方式与 ARRAY[1..10,0..4,1..8] of BOOL 或 
ARRAY[0..399] of BOOL 类似。

示例 2：在 OUT 参数处，将互连一个 ARRAY[0..5] of WORD (sourceArrayWord[2])。参数 
COUNT_IN 的值为“3”。在 IN 参数处，将互连一个 ARRAY[0..1,0..5,0..7] of BOOL 
(destinationArrayBool[0,0,0])。参数 IN 和参数 OUT 中两个数组的大小均为 96 位。48 个单

个位将组合为 ARRAY of BOOL。

说明

如果源 ARRAY 的 ARRAY 下限不是“0”，请注意以下几点：

出于性能方面的原因，索引必须始终以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限制开始。这就

意味着索引必须从 ARRAY 的下限处开始计算。通过以下公式进行相应计算：

有效下标 = ARRAY 下限 + n（位序列数量）× 所需位序列位数

对于 ARRAY[-2..45] of BOOL 和位序列 WORD，计算如下所示：

• 有效索引 (-2) = -2 + 0 × 16
• 有效索引 (14) = -2 + 1 × 16
• 有效索引 (30) = -2 + 2 × 16
相关示例，请参见如下内容。

说明

该指令的可用性

该指令可用于 S7-1500 系列 CPU 固件版本 V2.1 及以上版本。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果满足下列条件之一，使能输出 ENO 将返回信号状态“0”： 
• 源 ARRAY 的下标不能以 BYTE、WORD、DWORD 或 LWORD 限值开始。此时，不会向 

ARRAY of <位序列> 中写入任何结果。

• ARRAY[*] of <位序列> 中未提供所需的元素数量。此时，将尽可能多地组合位序列并写入 
ARRAY of <位序列> 中。不再考虑剩余的位。

说明

S7-1200-CPU：使能输出 ENO = 0
使能输出 ENO 的信号状态为“0”时，不会将任何数据写入输出参数 OUT 中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 以下类型 
ARRAY[*] 的元

素 
- BOOL
- STRUCT
- PLC 数据类型

I、Q、M、D、L ARRAY of 
BOOL、STRUCT 
或 PLC 数据类

型，其中各个位

待组合（源 
ARRAY）
这些值不得位于

的 I/O 区域或工

艺对象的 DB 内。

COUNT_OUT Input USINT, UINT, 
UDINT, ULINT

I、Q、M、D、L 计数目标 ARRAY 
的元素数量。

该值不得位于的 
I/O 区域或工艺对

象的数据库内。

OUT Output 以下类型 
ARRAY[*] 的元

素

- BYTE
- WORD
- DWORD
- LWORD

I、Q、M、D、L 保存各个位的 
ARRAY of <位序

列>（目标 
ARRAY）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

下限为“0”的源 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayBool Input ARRAY[0..95] of BOOL
CounterOutput UDINT
DestinationArrayWord Output ARRAY[0..5] of WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL GATHER_BLK
    (IN := #SourceArrayBool[0]
     COUNT_OUT := #CounterOutput
     OUT => #DestinationArrayWord[2]
    )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayBool[0] 操作数“SourceArrayBool”的
数据类型为 ARRAY[0..95] of 
BOOL。这意味着，它可提供 
96 个 BOOL 元素，可再次组

合成字。

COUNT_OUT CounterOutput = 3 UDINT3（要写入 3 个字。这

意味着源 ARRAY 中必须包含 
48 个位。）

OUT DestinationArrayWord[2] 操作数

“DestinationArrayWord”的数

据类型为 ARRAY[0..5] of 
WORD。即，包含有 6 个 
WORD 的元素。

从操作数 #SourceArrayBool 的第 1 个元素开始，将 48 个位组合到操作数 
#DestinationArrayWord 中。目标 ARRAY 中的起点是第三个元素。这意味着前 16 位将写入

目标 ARRAY 的第三个字，第二组 16 位写入第四个字，第三组 16 位写入第五个字。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下限为“-2”的源 ARRAY 示例

在块接口中创建以下变量：

变量 区域 数据类型

SourceArrayBool Input ARRAY[-2..93] of BOOL
CounterOutput UDINT
DestinationArrayWord Output ARRAY[0..5] of WORD

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL GATHER_BLK
    (IN := #SourceArrayBool[14]
     COUNT_OUT := #CounterOutput
     OUT => #DestinationArrayWord[2]
    )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 数据类型

IN SourceArrayBool[14] 操作数“SourceArrayBool”的
数据类型为 ARRAY[-2..93] of 
BOOL。由于起点是第 16 个
元素，因此仅 80 个 BOOL 元
素可再次组合到字中。

COUNT_OUT CounterOutput = 3 UDINT3（要写入 3 个字。这

意味着源 ARRAY 中必须包含 
48 个位。）

OUT DestinationArrayWord[2] 操作数

“DestinationArrayWord”的数

据类型为 ARRAY[0..5] of 
WORD。即，包含有 6 个 
WORD 的元素。

从操作数 #SourceArrayBool 的第 16 个元素开始，将 48 个位组合到操作数 
#DestinationArrayWord 中。目标 ARRAY 中的起点是第三个元素。这意味着将忽略源 ARRAY 
的前 16 位。第二组 16 位将写入目标 ARRAY 的第三个字，第三组 16 位写入第四个字，第

四组 16 位写入第五个字。不考虑源 ARRAY 剩余的 64 个位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2411



参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SWAP：交换 (S7-1500)

说明

可以使用“交换”指令更改操作数中各个字节的顺序。

根据使用的数据类型，可以交换累加器 1 中的所有字节或仅交换累加器 1 的低字中的字节。

下图说明了如何交换 DWORD 数据类型操作数中的字节：

累加器 1 低字中的字节顺序

对于数据类型 WORD，将交换累加器 1 的低字中的字节。

下表列出了在执行该指令前后累加器 1 中的内容：

状态 累加器 1 中的字节

执行前 值 A 值 B 值 C 值 D
执行后 值 A 值 B 值 D 值 C

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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该指令的结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字中的字节则不受该指令的影响，保

持不变。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input WORD、
DWORD、
LWORD

I、Q、M、D、L 
或常数

要交换其字节的

操作数

<结果> Output WORD、
DWORD、
LWORD

I、Q、M、D、L 结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SWAP("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0000 1111 0000 1111
Tag_OutValue 0000 1111 1111 0000

交换累加器 1 中的所有字节：

对于数据类型 DWORD，将交换累加器 1 中的所有字节。

下表列出了在执行该指令前后累加器 1 中的内容：

状态 累加器 1 中的字节

执行前 值 A 值 B 值 C 值 D
执行后 值 D 值 C 值 B 值 A

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1111 0000 0000 1111 0000 0000 1111 1111
Tag_OutValue 1111 1111 0000 0000 0000 1111 1111 0000

将交换“Tag_InValue”操作数中的字节，并存储在“Tag_OutValue”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ARRAY 数据块 (S7-1500)

ReadFromArrayDB：从数组数据块中读取 (S7-1500)

说明

可以使用“从 ARRAY 数据块中读取”(Read from ARRAY data block) 指令从 ARRAY DB 块类型

的数据块中读取数据并将其写入目标区域中。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of [数据类型] 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DB Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待读取的数据块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

DB 中被读取的元素。标准

值可以是常数、全局变量

或索引值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

VALUE Output 1) VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待读取并输出的值

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

1) VALUE 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

80B5 复制操作被中断。

8132 数据块不存在、太短、写保护或位于装载存储器中。

8135 ARRAY 数据块中包含无效值。

8154 该数据块的数据类型不正确。

8282 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8450 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8452 代码生成错误

8453 导致该错误的原因有以下两种：

• VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。 
• 这两个变量不在具有“优化访问”的存储区内。有关存储区访问类型的更多

信息，请参见“块访问的基本知识 (页 63)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL ReadFromArrayDB
     (DB := "ArrayDB"
      INDEX := 2
      VALUE => "TargetField"
      RET_VAL => "TagResult"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 Array [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE TargetField 操作数“TargetField”是 INT 数
据类型的全局变量。

将读取“ArrayDB”中的元素并将其写入操作数“TargetField”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

WriteToArrayDB：写入数组数据块 (S7-1500)

说明

可以使用“写入 ARRAY 数据块”(Write to ARRAY data block) 指令将数据写入 ARRAY DB 块类

型的数据块中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of [数据类型] 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DB Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待写入数据的数据块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待写入数据的 DB 中的元

素。标准值可以是常数、

全局变量或索引值。

VALUE Input VARIANT L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

待写入的值

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

80B5 复制操作被中断。

8132 数据块不存在、太短或位于装载存储器中。

8134 该数据块被写保护。

8135 该数据块不是 ARRAY 数据块。

8154 该数据块的数据类型不正确。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8282 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8350 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8352 代码生成错误

8353 导致该错误的原因有以下两种：

• VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。 
• 这两个变量不在具有“优化访问”的存储区内。有关存储区访问类型的更多

信息，请参见“块访问的基本知识 (页 63)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL WriteToArrayDB
     (DB := "ArrayDB"
      INDEX := 2
      VALUE := "SourceField"
      RET_VAL => "TagResult"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 Array [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE SourceField 操作数“SourceField”是 INT 数
据类型的全局变量。

操作数“SourceField”的值将写入 ARRAY DB 的第二个元素中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ReadFromArrayDBL：从装载内存的数组数据块中读取 (S7-1500)

说明

可以使用“从装载存储器的 ARRAY 数据块中读取”(Read from ARRAY data block in load 
memory) 指令从装载存储器 ARRAY DB 块类型的数据块中读取数据并将其写入目标区域中。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of [数据类型] 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果 ARRAY 数据块使用块属性“仅存储在装载存储器”进行指定，则该数组数据块将仅存

储在装载存储器中。

当 REQ 参数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。参数 BUSY 的信号状态将为“1”。当 BUSY 
参数中检测到信号下降沿时，将终止该指令。在一个程序周期内，DONE 参数的信号状态为

“1”，而且在该周期内，读取的值将输出到 VALUE 参数中。在所有其它程序周期内，参数 
VALUE 的值将保持不变。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

REQ = "1"：开始读取 
ARRAY 数据块

DB 1) Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待读取的 ARRAY 数据块。

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

DB 中被读取的元素。标准

值可以是常数、全局变量

或索引值。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

VALUE 1) InOut VARIANT D（全局数据块

的元素）

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指向待读取工作存储器中

的 DB 的指针，并写入该

工作存储器的值。

不必使用“TEMP”部分的本

地常数或变量。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = "1"：仍在读取数

组数据块

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = "1"：该指令执行

成功

ERROR Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 ERROR 中输

出一个错误代码。

1) 该数据块必须创建为带有“优化”块属性。

参数 ERROR
下表列出了 ERROR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8230 数据块编号不正确。

8231 数据块不存在。

8232 该数据块太短，或者不在装载存储器中。

8235 该数据块不是一个 ARRAY 数据块。

8254 该数据块的数据类型不正确。

8382 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8750 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8751 代码生成错误

8752 代码生成错误

8753 VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关“READ_DBL”和“WRIT_DBL”指令触发的错误代码说明，请参见相应的指令说明。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL ReadFromArrayDBL DB_ANY, "ReadFromArrayDBL_DB"
     (REQ := "TagReg"
      DB := "ArrayDB"
      INDEX := 2
      VALUE := "TargetField"
      BUSY => "TagBusy"
      DONE => "TagDone"
      ERROR => "TagError"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

REQ TagReq BOOL
DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 ARRAY [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE TargetField 操作数“TargetField”是 INT 数
据类型的全局变量。

BUSY TagBusy BOOL
DONE TagDone BOOL

指令
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当“TagReq”操作数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。将读取“ArrayDB”中的第二个元素

并输出到“VALUE”参数中。在操作数“TagBusy”处检测到下降沿时，将中止该指令的执行同时

参数 VALUE 将不再变化。该指令执行后，操作数“TagDone”的信号状态将为 TRUE。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

WriteToArrayDBL：写入装载内存的数组数据块中 (S7-1500)

说明

可以使用“写入装载存储器的 ARRAY 数据块”(Write to ARRAY data block in load memory) 指
令将数据写入装载存储器中 ARRAY DB 块类型的数据块中。

ARRAY 数据块是仅包含一个 ARRAY of [数据类型] 的数据块。ARRAY 的元素可以是 PLC 数据

类型或其它任何基本数据类型。ARRAY 通常从下限“0”开始计数。

如果 ARRAY 数据块使用块属性“仅存储在装载存储器”进行指定，则该数组数据块将仅存

储在装载存储器中。

当 REQ 参数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。参数 BUSY 的信号状态将为“1”。如果在 
BUSY 参数中检测到信号下降沿，则将终止该指令同时将 VALUE 参数中的值写入该数据块中。

在一个程序周期内，参数 DONE 的信号状态为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

REQ = "1"：开始写入数组

数据块

DB 1) Input DB_ANY I、Q、M、D、L 待写入数据的 ARRAY 数据

块

INDEX Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

待写入数据的 DB 中的元

素。标准值可以是常数、

全局变量或索引值。

VALUE 1) Input VARIANT D（全局数据块

的元素）

L（可在块接口

的“Input”、
“InOut”和
“Temp”部分进行

声明。）

指向待读取工作存储器中

的 DB 的指针，并写入该

工作存储器的值。

不必使用“TEMP”部分的本

地常数或变量。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = "1"：仍在写入到

数组数据块

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = "1"：该指令执行

成功

ERROR Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 ERROR 中输

出一个错误代码。

1) 该数据块必须创建为带有“优化”块属性。

指令
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参数 ERROR
下表列出了 ERROR 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

80B4 存储在 ARRAY 数据块中的元素数据类型与 VARIANT 中传输的元素数据类型不

匹配。

8230 数据块编号不正确。

8231 数据块不存在。

8232 该数据块太短，或者不在装载存储器中。

8234 该数据块被写保护。

8235 该数据块不是一个 ARRAY 数据块。

8254 该数据块的数据类型不正确。

8382 INDEX 参数的值超出 ARRAY 的限制。

8450 参数 VALUE 中数据类型 VARIANT 的值为“0”。
8751 代码生成错误

8752 代码生成错误

8753 VALUE 参数的大小与 ARRAY 数据块中的元素长度不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

有关“READ_DBL”和“WRIT_DBL”指令触发的错误代码说明，请参见相应的指令说明。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL WriteToArrayDBL DB_ANY, "WriteToArrayDBL_DB"
     (REQ := "TagReg"
      DB := "ArrayDB"
      INDEX := 2
      VALUE := "SourceField"
      BUSY => "TagBusy"

指令
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GRAPH
      DONE => "TagDone"
      ERROR => "TagError"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

REQ TagReq BOOL
DB ArrayDB 操作数“ArrayDB”是数据类型

为 ARRAY [0 to 10] of INT 的 
ARRAY DB。

INDEX 2 “ArrayDB”的第二个元素

VALUE SourceField 操作数“SourceField”是 INT 数
据类型的全局变量。

BUSY TagBusy BOOL
DONE TagDone BOOL

当“TagReq”操作数中检测到信号上升沿时，将执行该指令。在操作数“TagBusy”处检测到下降

沿时，将立即终止该指令的执行并将参数 VALUE 中的值写入“ArrayDB”的第二个元素中。该

指令执行后，操作数“TagDone”的信号状态将为 TRUE。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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符号化移动 (S7-1500)

运行期间进行符号化访问 (S7-1500)

应用

借助“运行期间进行符号化访问”功能，外部应用程序在运行期间可以访问 PLC 程序中的变

量。外部应用程序可以是 HMI 应用程序、OPC UA 功能或其它通信功能等。可读取或写入变

量。  
创建程序时，并不编写静态的读写访问。实际上，在运行期间动态执行读写访问。通过手动

或通过程序控制的方式输入要在运行期间访问的符号变量名称。

“运行期间进行符号化访问”功能可处理优化数据以及非优化数据。这意味着相对于只能访

问非优化数据的 ANY 指针而言，此功能更加灵活高效。

例如，此功能可通过外部设备或应用程序来跟踪变量。

限制

下列限制适用于运行期间的符号化访问：

• 符号化访问仅适用于 S7-1500 固件版本 V3.0 及以上版本。

• 访问 PLC 变量（I、Q、M）和数据块中的相应元素。

• 访问基本数据类型以及结构化数据类型中的单个元素。

• 变量必须具有属性“可从 HMI/OPC UA/Web API 访问”或“可从 HMI/OPC UA/Web API 写
入”。

• 不支持以下访问类型：

– 访问结构化数据类型，如 ARRAY 或 STRUCT。
– 访问数据类型 WSTRING、STRING 和 DTL
– 访问 I/O（变量名：P）
– 访问工艺对象的元素

指令
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工作原理

要在运行期间访问变量，需要执行两步操作：

1. 通过 HMI 等方式输入的符号化变量名必需进行“解析”。即，在 PLC 程序中需创建相应变量
的引用。引用属于类型化指针，可通过该指针在 PLC 程序中寻址变量。要解析符号变量，请
使用异步指令“ResolveSymbols”。

2. 可通过专门的 Move 指令读取或写入变量值。Move 指令属于同步指令。该指令通过之前生成
的引用寻址变量。

步骤 1 示例

以下示例说明了使用指令“ResolveSymbols”解析符号变量名称的工作原理：

• 在参数 "nameList" 中指定一个包含要解析的变量名称的 Array of WSTRING。 
• 在参数 "referenceList" 中指定保存变量引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT)。 
• 这两个数组的限值必须相同。 
随后在参数 "referenceList" 中收到对每个符号变量名称的引用。引用包含在系统数据类型

“"ResolvedSymbol"”的结构中。

指令
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另请参见： 
ResolveSymbols：解析多个符号 (页 2429)
系统数据类型 ResolvedSymbol (页 2433)

步骤 2 示例

以下示例说明了如何使用指令“MoveResolvedSymbolsToBuffer”读取变量值并将其写入缓冲

区中：

• 在参数 "src" 中，指定包含对已解析变量引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT) 。 
• 在 "dst" 参数中指定 Array of BYTE 。该数组用作写入变量值的目标缓冲区。 
执行指令 "MoveResolvedSymbolsToBuffer" 时，会通过引用读取变量值，并将其写入目标缓

冲区。 
另请参见：

MoveResolvedSymbolsToBuffer：从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中 (页 2436)

指令
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ResolveSymbols：解析多个符号 (S7-1500)

说明

“解析多个符号”指令用于解析多个符号变量名称。执行该指令后，会收到对变量的引用。引

用属于类型化指针，可用于对变量进行读写访问。

在 "nameList" 参数中指定  Array of WSTRING 。运行期间会通过此数组传送待解析的变量名称。

在参数 "referenceList" 中指定保存引用的 Array of ResolvedSymbol (SDT)。这两个数组的限

值必须相同。

符号变量名称以 WSTRING 格式传输，且长度不得超过 254 个 UTF-16 字符。输入完全限定

的名称（包括命名空间）。不支持表示本地变量的限定符 #。支持数组中的元素，但必须指

定固定下标才能访问元素。不支持通过可变下标（如 myArray[myIndexTag]）进行访问。

完全限定名称示例：

myNamespace.mySubnamespace.myDataBlock.myStructuredTag.myTagMembe
r

使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数，可以仅解析列表中的部分符号。要解析整个符号列表，

可在 "firstIndex" 参数中指定下限，在 "lastIndex" 参数中指定上限。

该指令以异步方式执行。参数“"execute"”出现信号上升沿时开始执行。该指令在执行过程中 
(Busy = 1)，"nameList" 和 "referenceList" 参数中的值无法更改。

指令
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对符号进行解析前，"referenceList" 参数中位于指定数组范围（"firstIndex" 和 "lastIndex"）内

的数组的值将复位。 
该指令执行完成后，"done" 参数值将在一个周期内为 1。参数 "referenceList" 中的数组会填

入对变量的引用。

“execute”参数出现下降沿后，表示“ResolveSymbol”的实例不再处于激活状态。 

说明

组态限值

每次 多可激活 10 条 "ResolveSymbols" 指令。该指令的所有活动实例总共可解析 多 2000 
个符号。

参数

下表列出了“解析多个符号”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

execute Input BOOL I、Q、M、D、L 出现信号上升沿

时，会开始执行

指令。

 
firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待解析的第一个

变量名称的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待解析的 后一

个变量名称的下

标。

done Output BOOL I、Q、M、D、L Done = 1
该指令执行完

成。

busy Output BOOL I、Q、M、D、L Busy = 1
该指令当前正在

执行。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

error Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1
执行过程中出

错。错误消息将

在 STATUS 参数

中输出。

status Output INT I、Q、M、D、L 块状态 / 错误代

码（参见

“STATUS 参数”）

nameList InOut WSTRING 数组 D 待解析的变量名

称列表。

referenceList InOut ResolvedSymbol
 数组

D 引用列表

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 2433)”。

STATUS 参数

下表列出了 "STATUS" 参数中各值的含义：

错误代码 
(W#16#...)

说明

0000 无错误。

7000 当前无作业处理

7001 启动作业异步处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用：指令已激活；BUSY = 1。
80B3 "firstIndex" 参数的值大于 "lastIndex" 参数的值。

80B4 "referenceList" 和 "nameList" 的 ARRAY 限值不同。

80C3 已达到“"ResolveSymbols"”指令可同时激活的 大数量，或已达到可同时

解析的 大可能符号数量 (2000)。
8282 "firstIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8382 “lastIndex”参数的值超出 ARRAY 的限值。

8831 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 不存在。

8833 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 仅在装载存储器中可用，不

能通过指令寻址。

指令
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错误代码 
(W#16#...)

说明

8836 指定为 "nameList" 实参的 ARRAY of WSTRING 不在已优化的全局数据块

中。

8854 "nameList" 实参的数据类型不是“ARRAY of WSTRING”。
8931 指定为 "referenceList" 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 不存在。

8933 指定为 "referenceList" 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 仅在装载存储器

中可用，不能通过指令寻址。

8934 指定为 referenceList 实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 存在写保护。

8936 指定为“referenceList”实参的 ARRAY of ResolvedSymbol 不在已优化的全

局数据块中。

8954 "referenceList" 实参的数据类型不是“ARRAY of WSTRING”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL ResolveSymbols, "ResolveSymbols_DB"
     (execute := #Input_Execute,
      firstIndex := 0,
      lastIndex := 9,
      done => #Output_Done,
      busy => #Output_Busy,
      error => #Output_Error,
      status => #Output_Status,
      nameList := "mySrcDB".InOut_Symbols,
      referenceList := "myTargetDB".InOut_ResolvedSymbols
     )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

nameList InOut_Symbols Array[0..99] of WSTRING
referenceList InOut_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol
firstIndex - 0
lastIndex - 9

指令
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参数 操作数 值/数据类型

execute Input_Execute BOOL
busy Output_Busy BOOL
done Output_Done BOOL

如果操作数“TagIn”和“#Input_Execute”的信号状态均为“1”，则会开始执行指令。对参数 
"nameList" 中的变量名称进行解析，并将变量引用写入参数 "referenceList" 中的操作数 
"#InOut_ResolvedSymbols"。该指令执行完成后，"done" 参数值将在一个周期内为 1。

参见

运行期间进行符号化访问 (页 2426)

系统数据类型 ResolvedSymbol (S7-1500)

说明

执行“运行期间进行符号化访问”功能需要使用系统数据类型 "ResolvedSymbol"。该数据类

型会保存对 PLC 程序中变量的引用，并会保存用于生成这些引用的状态信息。该结构可复制，

但仅以只读模式访问各元素。

指令
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系统数据类型的结构

"ResolvedSymbol" 系统数据类型具有以下可见元素：

参数名称 数据类型 说明

resolved BOOL 指示符号是否成功解析：

• 已解析 = FALSE，且 STATUS = 0 
=> 尚未执行符号解析。

• 已解析 = FALSE + status <> 0 
=> 符号解析失败

status 参数的值指示变量中无法解析的结构等

级。

负值表示无法解析符号，原因包括超出范围等。

正值表示变量不可访问或不可通过 HMI/OPC 
UA 或 Web API 写入。

• 已解析 = TRUE，且 STATUS = 0 
=> 符号已成功解析。

• 已解析 = TRUE，且 STATUS = 0 
=> 符号已成功解析，但 DB 被“RUN”模式下的

后续下载操作覆盖。

status INT

"resolved" 元素用于指示某个符号是否已成功解析。如果符号已成功解析，"status" 参数的值

为 0，且 "ResolvedSymbol" 结构中包含正确的信息。 
除了这两个参数之外，系统数据类型还包含用于保存变量数据类型、长度和地址信息的内部

参数，但这些参数不可访问。

如果符号解析错误，则 "status" 参数将返回以下值：

错误代码 
(W#16#...)

说明

8021 WSTRING 表示符号变量名称为空。

8022 WSTRING 表示符号变量名称包含无效字符。

8023 被引用变量的数据类型声明缺失。 
8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8054 被引用变量的数据类型不受支持。

80B4 项目不一致。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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系统数据类型“ResolvedSymbol”中的无效引用

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。"status" 参数中的错误代码指示引用无效。 
以下示例中显示了出错时在 SCL 中如何使用 IF 指令中断 Move 指令的执行以及如何重新解

析该符号：

在调用 „MoveResolvedSymbolsToBuffer“ 指令之前，需进行检查，确定符号解析是否成功以

及 „MoveResolvedSymbolsToBuffer“ 是否可以执行。

即使符号解析成功，执行 „MoveResolvedSymbolToBuffer“ 时也可能出错。例如，在 RUN 模
式下因加载导致变量覆盖。此时，返回值 „err“ 为复制失败的进程数。 
如果识别到复制过程识别，则后续的 IF 指令将 "EnableMove" 设置为 FALSE。这样，系统将

不再执行 "MoveResolvedSymbolsToBuffer"。 
之后，FOR 指令将进行检查，确定产生错误代码的相关符号。对于这些符号，会将错误代码

复制到 "status" 参数中。 
同时，参数“„resolved“”设置为 FALSE。现在需要再次使用异步操作指令 „ResolveSymbols“ 解
析符号。
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参见

运行期间进行符号化访问 (页 2426)

MoveResolvedSymbolsToBuffer：从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中 (S7-1500)

说明

“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令用于从多个已解析的符号中读取数值并写

入存储区 (Array of BYTE) 中。采用这种方式，可准备符号解析后的相应值，进行后续处理。

如，通过诸如 TSEND 等通信指令进行发送。

"src" 参数是一个 ResolvedSymbol (SDT) 数组，其中包含对之前通过“ResolveSymbols”指令解

析的变量的引用。在“dst”参数中指定一个 BYTE 数组。该数组用作写入变量值的目标缓冲

区。 
使用参数 "firstIndex" 和 "lastIndex" 限制将在此次指令调用过程中复制的值列表。在后续的

调用过程中，可复制其它已解析符号的值。如果不希望对列表进行限制，则 "firstIndex" 参
数中的值必须等于该列表的下限且 "lastIndex" 参数中的值需等于该列表的上限。

"mode" 参数的值用于定义 "dst" 参数中的存储器格式。 
可通过偏移量确定目标缓冲区中已解析的符号值的存储位置。通过“dstOffsets”(Array of DINT) 
参数指定偏移量。每个偏移量均为位偏移，用于确定将值写入缓冲区时的起始位。可在一个

字节中存储多个 BOOL 数据类型的值。其它所有数据类型的值的起始位位置必须可被 8 整除。

例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 REAL 的变量，同时 "dstOffsets[i]" 参数中的值为 
88，"mode" 参数值为 2#1，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会将值复

制到字节 11 到 14 中（从 低有效字节开始）。 
例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 BOOL 的变量，同时 "dstOffsets[i]" 参数中的值

为 29，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会将该值复制到字节为 3 并且

偏移量为 5 的目标存储器。 
 为确保 "dstOffsets[i]" 中包含有 "src[i]" 的偏移量，"dstOffsets" 和 "src" 处的数组限值必须相

同。 
这样，可准确定义目标缓冲区的结构。但请注意，该指令不会验证所指定的偏移量是否重叠。

此时，不会发送错误消息，而且目标缓冲区中的内容不确定。
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"status" 参数是一个 INT 数组。为确保 "status[i]" 中包含有 "src[i]" 的状态，该参数的限值必

须与 "src" 和 "dstOffsets" 参数的相同。 

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

参数

下表列出了“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待复制的第一个

已解析符号的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 待复制的 后一

个已解析符号的

下标。

src Input Array of 
ResolvedSymbol

D、L 已解析的符号列

表

dstOffsets Input Array of DINT I、Q、M、D、L 包含目标缓冲区

中各元素的位偏

移量

mode Input DWORD I、Q、M、D、L 存储器格式：

• 2#0 = Big-
Endian

• 2#1 = Little-
Endian

dst InOut Array of BYTE D、L 要将已解析符号

复制到的目标缓

冲区

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2437



参数 声明 数据类型 存储区 说明

status InOut Array of INT D、L 已解析符号的复

制状态

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 2433)”。

Status 参数

下表列出了 Status[i] 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

8020 符号未解析。

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8031 src[i]: 数据块不存在。

8033 src[i]: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8054 src[i]: 被引用变量的数据类型不受支持。

8082 dstOffsets[i]: 偏移量超出参数 dst 的 ARRAY 限值。

8085 dstOffsets[i]: 偏移量的起始位位置不可被 8 整除。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B3 "firstIndex" 参数的值大于 "lastIndex" 参数的值。

80B4 参数 "src"、"dstOffset" 和 "status" 的 ARRAY 限值不同。

8182 "firstIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8282 "lastIndex" 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8331 src: 数据块不存在。

8333 src: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8354 scr: 数据类型无效。

8431 dstOffsets: 数据块不存在。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8433 dstOffsets: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8436 dstOffsets: ARRAY 不在优化的存储区中。

8454 dstOffsets: 数据类型无效。

8631 dst: 数据块不存在。

8633 dst: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8634 dst: 数据块处于写保护状态。

8636 dst: 数据块不在优化的存储区中。

8653 dst: 由 VARIANT 寻址的存储区过小。

8654 dst: 数据类型无效。

8731 status: 数据块不存在。

8733 status: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8734 status: 数据块处于写保护状态。

8754 status: 数据类型无效。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL MoveResolvedSymbolsToBuffer
     (firstIndex := 2,
      lastIndex := 7, 
      src := mySrcDB.Input_ResolvedSymbols,
      dstOffsets := #Input_Offset,
      mode := 2#0,
      Ret_Val => #RETVAL,
      dst := myTargetDB.InOut_Buffer,
      status := #InOut_Status 
     )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 2
lastIndex - 7

指令
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参数 操作数 值/数据类型

src Input_ResolvedSymbols Array[0..99] of 
ResolvedSymbol

dstOffsets Input_Offset Array[0..99] of Dint
mode - 2#0
dst InOut_Buffer Array[0..99] of Byte
status InOut_Status Array[0..99] of Int

若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。数组“Input_ResolvedSymbols”中已解析

的符号值将以 Big-Endian 格式写入 "dst" 参数的目标缓冲区 "#InOut_Buffer" 内。 
使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数中的两个常量，可限制需复制其值的变量数。 
“Input_Offset”操作数中包含各个待写入值的偏移量。根据该偏移量，可确定在目标缓冲区中

写入已解析符号值的位置。 

参见

运行期间进行符号化访问 (页 2426)

MoveResolvedSymbolsFromBuffer：从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中 (S7-1500)

说明

“从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中”指令用于从存储区 (Array of BYTE) 中读取数值

并写入多个已解析的符号值中。采用这种方式，可处理从通信指令（如 TRCV）接收到的存

储区。

"src" 参数是一个 BYTE 数组，用作读取数值的源缓冲区。"dst" 参数是一个 ResolvedSymbol 
(SDT) 数组，其中包含对之前通过“ResolveSymbols”指令解析的变量的引用。通过使用引用，

将为变量写入来自源缓冲区的值。

通过使用 "firstIndex" 和 "lastIndex" 参数，限制选择已解析符号列表中需写入值的变量。如

果不希望对列表进行限制，则 "firstIndex" 参数中的值必须等于该列表的下限且 "lastIndex" 参
数中的值需等于该列表的上限。

"mode" 参数的值用于定义 "src" 参数中的存储器格式。 
可通过偏移量确定在源缓冲区中读取和复制已解析符号值的起始位置。通过

“srcOffsets”(Array of DINT) 参数指定偏移量。每个偏移量均为位偏移，用于确定从缓冲区读

取值的起始位。可在一个字节中存储多个 BOOL 数据类型的值。其它所有数据类型的值的起

始位位置必须可被 8 整除。 

指令
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例如，如果 "dst[i]" 参数引用一个数据类型为 REAL 的变量，同时 "srcOffsets[i]" 参数中的值为 
88，"mode" 参数值为 2#1，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令将从字节 
11 到 14 中读取相关值（从 低有效字节开始）。 
例如，如果 "src[i]" 参数引用一个数据类型为 BOOL 的变量，同时 "srcOffsets[i]" 参数中的值

为 29，则“从已解析的符号中读取值并写入缓冲区中”指令会在源缓冲区的字节 3 处读取

数值（偏移量为 5）
为确保 "srcOffsets[i]" 中包含有 "dst[i]" 的偏移量，"srcOffsets" 和 "dst" 处的数组限值必须相

同。 
这样，可精准指定目标缓冲区中待复制的值。但请注意，该指令不会验证所指定的偏移量是

否重叠。此时，不会发送错误消息，而且可能随机读取值。

"status" 参数是一个 INT 数组。为确保 "status[i]" 中包含有 "dst[i]" 的状态，该参数的限值必

须与 "dst" 和 "srcOffsets" 参数的相同。 

说明

SDT“ResolvedSymbol”中的引用无效

如果在 RUN 模式下因加载导致被引用的变量覆盖，则 SDT "ResolvedSymbol" 中的引用可能

变为无效。引用可能指向不存在的变量。“status”参数中的错误代码指示引用无效。 
此时，需使用“ResolveSymbols”指令对该符号进行重新解析。

参数

下表列出了“从缓冲区中读取值并写入已解析的符号中”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

firstIndex Input DINT I、Q、M、D、L 目标缓冲区中待

写入的第一个已

解析符号的下

标。

lastIndex Input DINT I、Q、M、D、L 目标缓冲区中待

写入的 后一个

已解析符号的下

标。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

mode Input DWORD I、Q、M、D、L 存储器格式

• 2#0 = Big-
Endian

• 2#1 = Little-
Endian

src Input Array of BYTE D、L 读取数值的源缓

冲区

srcOffsets Input Array of DINT D、L 源缓冲区中数值

的偏移量

dst InOut Array of 
ResolvedSymbol

D、L 包含对已解析符

号的引用的目标

缓冲区。

status InOut Array of INT D、L 包含各个待写入

值的复制状态

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关 SDT 的更多信息，请参见“系统数据类型 ResolvedSymbol (页 2433)”。

Status 参数

下表列出了 Status[i] 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

8020 符号未解析。

8021 WSTRING 表示符号变量名称为空。

8022 WSTRING 表示符号变量名称包含无效字符。

8023 被引用变量的数据类型声明缺失。

8024 该引用指向的变量已不存在。可能被“RUN”模式下的下载操作覆盖。

8054 该引用指向了数据类型无效的变量。

80B4 项目不一致。

8031 dst[i]: 数据块不存在。

8033 dst[i]: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8034 dst[i]: 数据块处于写保护状态。

8054 dst[i]: 被引用变量的数据类型不受支持。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8082 srcOffset[i]: 偏移量超出 src 参数的 ARRAY 限值。

8085 srcOffset[i]: 偏移量的起始位位置不可被 8 整除。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数中各值的含义：

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B3 firstIndex 参数的值大于 lastIndex 参数的值。

80B4 参数 dst、srcOffsets 和 status 的 ARRAY 限值不同。

8182 firstIndex 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8282 lastIndex 参数的值超出 ARRAY 的限值。

8431 src: 数据块不存在。

8433 src：数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8454 src: 数据类型无效。

8531 srcOffsets: 数据块不存在。

8533 srcOffsets: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8554 srcOffsets: 数据类型无效。 
8631 dst: 数据块不存在。

8633 dst: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8634 dst: 数据块处于写保护状态。

8636 dst: 数据块不在优化的存储区中。

8654 dst: 数据类型无效。 
8731 status: 数据块不存在。

8733 status: 数据块仅在装载存储器中可用，不能通过指令寻址。

8734 status: 数据块处于写保护状态。

8736 status: 数据块不在优化的存储区中。

8754 status: 数据类型无效。 
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL MoveResolvedSymbolsFromBuffer
     (firstIndex := 2,
      lastIndex := 7, 
      mode := 2#0,
      src := mySrcDB.Input_Buffer,
      srcOffsets := #Input_Offset,
      Ret_Val => #RETVAL,
      dst := myTargetDB.InOut_ResolvedSymbols,
      status := #InOut_Status 
     )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值/数据类型

firstIndex - 2
lastIndex - 7
mode - 2#0
src Input_Buffer Array[0..99] of Byte
srcOffsets Input_Offset Array[0..99] of Dint
dst InOut_ResolvedSymbols Array[0..99] of 

ResolvedSymbol
status InOut_Status Array[0..99] of Int

若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。源缓冲区“Input_Buffer”中的变量值以 Big-
Endian 格式读取，并通过 "#InOut_ResolvedSymbols" 中的引用写入到已解析符号中。 
若操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。源缓冲区“Input_Buffer”中的变量值以 Big-
Endian 格式读取，并通过 "#InOut_ResolvedSymbols" 中的引用写入到已解析符号中。 

参见

运行期间进行符号化访问 (页 2426)
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传统 (S7-1500)

BLKMOV：块移动 (S7-1500)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区（目标区域）

中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

说明

该指令的变量仅适用于未激活“优化块访问”属性的存储区中。适用于数据块 (DB)、组织块 
(OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，则可在具有“优化块访问”

的存储区中使用该变量。

下图说明了移动操作的原理：

源数据和目标数据一致

请确保在执行“块移动”指令的过程中，源数据保持不变，否则无法保证目标数据的一致性。
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可中断性

嵌套深度没有限制。

存储区

可以使用“块移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果源和目标区域长度不同，则只能移动较小长度的区域。

如果源区域小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余

字节则保持不变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果数据类型为 BOOL 的块被移动，则必须对变量进行绝对寻址，且为该区域指定的长度必

须为 8 的倍数，否则不执行该指令。

移动字符串的规则

还可以使用“块移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如果只有源区域为 
STRING 数据类型，则移动字符串中实际包含的字符。有关实际长度和 大长度信息不会写

入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域中字符串的当前长

度设置为实际移动的字符数。

如果要移动字符串实际长度和 大长度的信息，则需要以字节为单位将相关区域指定给 
SRCBLK 和 DSTBLK 参数。此外，也可使用“Serialize”/“Deserialize”指令。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output VARIANT 1) I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) DSTBLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8092 源区域或目标区域只能位于装载存储中。

8152 WSTRING 参数中不支持 WCHARBOOL、ARRAY of STRING 和 SRCBLK 数据类

型。

8352 WSTRING 参数中不支持 WCHARBOOL、ARRAY of STRING 和 DSTBLK 数据类

型。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL BLKMOV VARIANT
     (SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10
      RET_VAL => "Tag_ErrorCode"
      DSTBLK => P#DB1.DBX0.0 BYTE 10
      )

该指令将复制从 MB100 开始的 10 个字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则

在变量“Tag_ErrorCode”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2482)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-1500)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区

（目标区域）中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。因此，在执行“不可中断的存储区移动”指令

期间，CPU 中断响应次数将增加。

说明

该指令的变量仅适用于尚未激活“优化块访问”属性的数据区中。适用于数据块 (DB)、组

织块 (OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，则可在具有“优化块访问”

的存储区中使用该变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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存储区

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

在执行“不可中断的存储区移动”指令期间，源区域和目标区域不可以重叠。如果源区域小

于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余字节则保持不

变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果定义为形参的源区域或目标区域比 SRCBLK 或 DSTBLK 参数中所指定的源区域或目标区

域小，则不传送任何数据。

如果数据类型为 BOOL 的块被移动，则必须对变量进行绝对寻址，且为该区域指定的长度必

须为 8 的倍数，否则不执行该指令。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 多 16 KB 大小的数据。注意：CPU 对此有特

定限制。

移动字符串的规则

还可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 STRING 数据类型的源和目标区域。如果只

有源区域为 STRING 数据类型，则移动字符串中实际包含的字符。而不会将关于实际长度和

大长度的信息写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域

中字符串的当前长度设置为实际移动的字符数。如果要移动 STRING 数据类型的区域，则必

须将区域长度指定为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) DSTBLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8091 源或目标区域只能位于装载内存中。

8152 WSTRING 参数中不支持 WCHARBOOL、ARRAY of STRING 和 SRCBLK 数据类

型。

8352 WSTRING 参数中不支持 WCHARBOOL、ARRAY of STRING 和 DSTBLK 数据类

型。

常见错误信

息

另请参见：“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL UBLKMOV VARIANT
     (SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10
      RET_VAL => "Tag_ErrorCode"
      DSTBLK => P#DB1.DBX0.0 BYTE 10
      )

该指令将复制从 MB100 开始的 10 个字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则

在变量“Tag_ErrorCode”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2482)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

FILL：填充块 (S7-1500)

说明

可以使用“填充块”指令将一个存储区（源区域）的数据填充到另一存储区（目标区域）。

“填充块”指令将源区域的数据移动到目标区域，直到目标区域写满为止。移动操作沿地址

升序方向执行。

可使用 VARIANT 来定义源区域和目标区域。

说明

该指令的变量仅适用于尚未激活“优化块访问”属性的数据区中。适用于数据块 (DB)、组

织块 (OB)、函数 (FC)、位存储器 (M)、输入 (I) 和输出 (Q)。
如果指令的变量已通过保持性设置“在 IDB 中设置”进行声明，则可在具有“优化块访问”

的存储区中使用该变量。

对于具有“优化的块访问”属性的块，可以使用“FILL_BLK：填充块”指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下图说明了移动操作的原理：

示例：使用存储器字 MW14 到 MW20 中的内容预设置 MW100 到 MW118 中的内容。

源和目标数据的一致性

请确保在执行“填充块”指令期间源数据保持不变，否则无法保证目标数据的一致性。

存储区

可使用“填充块”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果要预设的目标区域不是输入参数 BVAL 长度的整数倍，目

标区域仍然可写至 后一个字节。

如果要预置的目标区域小于源区域，此功能仅复制可以写入目标区域的数据量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果实际的目标或源区域小于源或目标区域分配的存储区（参数 BVAL 和 BLK），则不传输

任何数据。

如果 ANY 指针（源或目标）为 BOOL 数据类型，则必须对其进行绝对寻址，且指定的长度

必须能被 8 整除；否则将不会执行该指令。

如果目标区域为 STRING 数据类型，则指令将写入包含管理信息在内的整个字符串。

移动结构的规则

当将结构作为输入参数传送时，必须谨记结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

BVAL Input VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定存储区域（源区

域），将使用该存储区域

中的内容填充 BLK 参数中

指定的目标区域。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

BLK Output 1) VARIANT I、Q、M、D、
L、P

指定要使用源区域的数据

填充的存储区。

1) BLK 参数声明为 Output，因为数据流入变量。但此变量本身在块接口中必须声明为 
InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8092 源或目标区域只能在装载内存中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8152 WSTRING 参数中不支持 WCHARBOOL、ARRAY of STRING 和 BVAL 数据类型。

8352 WSTRING 参数中不支持 WCHARBOOL、ARRAY of STRING 和 BLK 数据类型。

常见错误信息 另请参见：“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL FILL VARIANT
     (BVAL := P#M14.0 WORD 4
      RET_VAL => "Tag_ErrorCode"
      BLK => P#M100.0 WORD 10
      )

该指令复制从 MW14 到 MW20 的源区域，并使用 BVAL 参数中存储区内包含的 4 个字的内

容填充从 MW100 到 MW118 的目标区域。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2482)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

转换操作 (S7-1500)

CONVERT： 转换值 (S7-1500)

说明

可以使用“转换值”指令读取操作数的内容，并根据分配的数据类型进行转换。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2454 编程和操作手册, 11/2022



有关可能的转换的信息，请参见“另请参见”中的“显式转换”部分。

如果在处理过程中出现错误（例如溢出），结果值将无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 二进制数、整

数、浮点数、

CHAR、
WCHAR、
BCD16、BCD32

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要转换的值。

<结果> Output 二进制数、整

数、浮点数、

CHAR、
WCHAR、
BCD16、BCD32

I、Q、M、D、
L、P

转换结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := INT_TO_DINT("Tag_InValue")

将读取“Tag_InValue”操作数中的内容，并转换为一个 32 位整数。结果将存储在操作数

“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)
显式转换 (页 475)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ROUND： 取整 (S7-1500)

说明

可以使用“取整”指令将操作数的值取整为 接近的整数。该指令将该值解释为浮点数，并

转换为与其相近的整数。如果输入值恰好是在一个偶数和一个奇数之间，则选择偶数。

如果在处理过程中出现错误（例如溢出），结果值将无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

要取整的输入值。

<结果> Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

取整的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ROUND("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1.50000000 -1.50000000
Tag_OutValue 2 -2

“Tag_InValue”操作数中的浮点数将被取整到 接近的偶数整数，并输出到操作数

“Tag_OutValue”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

CEIL： 浮点数向上取整 (S7-1500)

说明

可以使用“浮点数向上取整”指令将操作数值向上取整为相邻整数。该指令将该值解释为浮

点数，并向上转换为与其相近的整数。结果可能大于或等于输入值。

如果在处理过程中出现错误（例如溢出），结果值将无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值为浮点数

<结果> Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果为相邻的较大整数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := CEIL("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0.50000000 -0.50000000
Tag_OutValue 1 0

指令
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“Tag_InValue”操作数中的浮点数将被向上取整到 接近的整数，并输出到操作数

“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

FLOOR： 浮点数向下取整 (S7-1500)

说明

可以使用“浮点数向下取整”指令将操作数值向下取整为相邻整数。该指令将该值解释为浮

点数，并向下转换为与其相近的整数。结果可能小于或等于输入值。

如果在处理过程中出现错误（例如溢出），结果值将无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值为浮点数

<结果> Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果为相邻的较小整数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := FLOOR("Tag_InValue")

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0.50000000 -0.50000000
Tag_OutValue 0 -1

“Tag_InValue”操作数中的浮点数将被向下取整到 接近的整数，并输出到操作数

“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

TRUNC： 截尾取整 (S7-1500)

说明

可以使用“截尾取整”指令由操作数值得出整数。该值将解释为一个浮点数。该指令仅选择

浮点数的整数部分，并将该整数（不带小数位）输出为结果。

如果在处理过程中出现错误（例如溢出），结果值将无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

输入值为浮点数

<结果> Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 结果为浮点数的整数部分

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := TRUNC("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1.50000000 -1.50000000
Tag_OutValue 1 -1

将操作数“Tag_InValue”中的浮点数的整数部分转换为一个整数，并输出到操作数

“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SCALE_X：缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“缩放”指令，通过将 VALUE 参数的值映射到指定的值范围来对其进行缩放。当

执行该指令时，输入 VALUE 中的浮点值会缩放到由参数 MIN 和 MAX 定义的值范围内。缩

放结果为整数，存储在 OUT 输出中。

下图举例说明如何缩放值：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [VALUE ∗ (MAX – MIN)] + MIN
如果满足以下任何条件，则结果值无效：

• MIN 参数的值大于或等于 MAX 参数的值。

• 根据 IEEE-754 标准，指定的浮点数的值超出了标准的数范围。

• 发生溢出。

• 参数 VALUE 的值为 NaN（非数字 = 无效算术运算的结果）。

说明

有关转换模拟值的更多信息，请参见相应的手册。
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MIN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

取值范围的下限

VALUE Input 浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

要缩放的值。

如果输入一个常数，则必

须对其声明。

MAX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

取值范围的上限

RET_VAL Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 缩放的结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SCALE_X INT_REAL
     (MIN := "Tag_Minimum"
      VALUE := "Tag_Value"
      MAX := "Tag_Maximum"
      RET_VAL => "Tag_OutputValue"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MIN Tag_Minimum 10
VALUE Tag_Value 0.5
MAX Tag_Maximum 30
RET_VAL Tag_ReturnValue 20

参数“Tag_Value”的值将缩放到由参数“Tag_Minimum”和“Tag_Maximum”的值定义的值范围

内。结果存储在参数“Tag_ReturnValue”中。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

NORM_X：标准化 (S7-1500)

说明

可以使用“标准化”指令，通过将 VALUE 参数的值映射到线性标尺来对其进行标准化。可

以使用参数 MIN 和 MAX 定义已应用于标尺的值范围的限值。根据待标准化的值在该值范围

内的位置计算出结果，并将结果作为浮点数存储在 OUT 参数中。如果待标准化的值等于参数 
MIN 的值，则参数 OUT 将返回值“0.0”。如果待标准化的值等于参数 MAX 的值，则参数 OUT 
将返回值“1.0”。
下图举例说明如何标准化值：

“标准化”指令将按以下公式进行计算：

OUT = (VALUE – MIN) / (MAX – MIN)
如果满足以下任何条件，则结果值无效：

• MIN 参数的值大于或等于 MAX 参数的值。

• 根据 IEEE-754 标准，指定的浮点数的值超出了标准的数范围。

指令
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• 发生溢出。

• 参数 VALUE 的值为 NaN（非数字 = 无效算术运算的结果）。

说明

有关转换模拟值的更多信息，请参见相应的手册。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MIN 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

取值范围的下限

VALUE 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

待标准化的值

MAX 1) Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

取值范围的上限

RET_VAL Output 浮点数 I、Q、M、D、L 标准化结果

1) 如果在这三个参数中都使用常数，则仅需声明其中一个。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

有关符号常数的详细信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL NORM_X INT_REAL
     (MIN := "Tag_Minimum"
      VALUE := "Tag_Value"
      MAX := "Tag_Maximum"
      RET_VAL => "Tag_OutputValue"
      )

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MIN Tag_Minimum 10
VALUE Tag_Value 20
MAX Tag_Maximum 30
RET_VAL Tag_ReturnValue 0.5

参数“Tag_Value”的值将分配到由参数“Tag_Minimum”和“Tag_Maximum”定义的值范围内。

根据所定义的值范围，对参数“Tag_Value”中的变量值进行标准化。结果将作为浮点数存储在

参数“Tag_ReturnValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

传统 (S7-1500)

SCALE：缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“缩放”指令将参数 IN 中的整数转换为浮点数，该浮点数可在上限和下限之间以

物理单位为增量进行缩放。通过参数 LO_LIM 和 HI_LIM 来指定缩放输入值取值范围的下限

和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((FLOAT (IN) – K1)/(K2–K1)) ∗ (HI_LIM–LO_LIM)] + LO_LIM
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为：

• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”
的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。

• 信号状态“0”：假设 IN 参数的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
如果参数 IN 的值大于常数“K2”的值，则将指令的结果设置为上限值 (HI_LIM) 并输出一个错误。

指令
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如果参数 IN 的值小于常数“K1”的值，则将该指令的结果设置为下限值 (LO_LIM) 并输出一个

错误。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM >HI_LIM)，则结果将按反比例缩放到输入值。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待缩放的输入

值。

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限 

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示将参数 IN 的
值解释为双极性

还是单极性。该

参数可采用以下

值：

1：双极性

0：单极性

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于常数“K2”的值或小于常数“K1”的值

指令
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错误代码*
(W#16#...)

说明

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SCALE
     (IN := "Tag_InputValue"
      HI_LIM := "Tag_HighLimit"
      LO_LIM := "Tag_LowLimit"
      BIPOLAR := "Tag_Bipolar"
      RET_VAL => "Tag_ErrorCode"
      OUT => "Tag_OutputValue"
      )

下表列出了执行该指令前各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 0.0

下表列出了执行该指令后各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1

指令
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参数 操作数 值

RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 50.03978588

“Tag_InputValue”操作数指示待转换和缩放的值。“Tag_HighLimit”和“Tag_LowLimit”操作数

定义了取值范围的上限和下限。可通过操作数“Tag_Bipolar = TRUE”，指定将 IN 参数值解释

为双极性。该指令的结果在操作数“Tag_OutputValue”中输出。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2482)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

UNSCALE：取消缩放 (S7-1500)

说明

可以使用“取消缩放”(Unscale) 指令，取消在上限和下限之间以物理单位为增量对参数 IN 中
的浮点数进行缩放，并将其转换为整数。使用参数 LO_LIM 和 HI_LIM 指定取消缩放输入值

取值范围的下限和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“取消缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((IN–LO_LIM)/(HI_LIM–LO_LIM)) ∗ (K2–K1) ] + K1
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为：

• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”
的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。

• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
当参数 IN 的值超出 HI_LIM 和 LO_LIM 定义的限值时，将输出一个错误并将结果设置为 接

近的限值。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待取消缩放并转

换为整数的输入

值。

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示将参数 IN 的
值解释为双极性

还是单极性。该

参数可采用以下

值：

1：双极性

0：单极性

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于上限 (HI_LIM) 的值或小于下限 (LO_LIM) 的值。

常见错误信

息

另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL UNSCALE
     (IN := "Tag_InputValue"
      HI_LIM := "Tag_HighLimit"
      LO_LIM := "Tag_LowLimit"
      BIPOLAR := "Tag_Bipolar"
      RET_VAL => "Tag_ErrorCode"
      OUT => "Tag_OutputValue"
      )

下表列出了执行该指令前各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 0.0

下表列出了执行该指令后各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 22

“Tag_InputValue”操作数指示待转换和取消缩放的值。“Tag_HighLimit”和“Tag_LowLimit”操
作数定义了取值范围的上限和下限。可通过操作数“Tag_Bipolar = TRUE”，指定将 IN 参数值

解释为双极性。该指令的结果在操作数“Tag_OutputValue”中输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2470 编程和操作手册, 11/2022



参见

有效数据类型概述 (页 253)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2482)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

程序控制指令 (S7-1500)

运行时控制 (S7-1500)

ENDIS_PW：限制和启用密码合法性 (S7-1500)

说明

可以使用“限制和启用密码合法性”指令指定是否可以为 CPU 合法化组态的密码。此时，即

使密码正确，也可阻止正常连接。

当调用该指令且 REQ 参数具有信号状态“0”时，在输出参数处仅显示当前设置状态。如果更

改了输入参数，这些更改将不会传送到输出参数。

如果调用该指令且 REQ 参数的信号状态为“1”，则从输入参数（F_PWD、FULL_PWD、
R_PWD、HMI_PWD）中读取该信号状态。

• 信号状态“0”表示不允许通过密码进行授权。

• 信号状态“1”表示可使用密码授权。

可单独允许或禁止密码的禁用和启用。例如，可以禁止所有密码。这样，可以限制一个小型

用户组的访问选项。无论 REQ 参数的值如何，输出参数（F_PWD_ON、FULL_PWD_ON、

R_PWD_ON、HMI_PWD_ON）将始终显示密码使用的当前状态。

未组态的密码必须在输入中具有 TRUE 信号状态，并在输出中返回 TRUE 信号状态。只能为 
F-CPU 组态故障安全密码，因此在标准 CPU 中必须始终与 TRUE 信号状态互连。如果指令返

回错误，调用将无效，即先前的锁定仍然有效。

在下列条件中，可再次启用已禁用的密码：

• CPU 被重置为出厂设置。

• S7-1500 CPU 的前面板显示一个对话框，在该对话框中可浏览相应的菜单，以便再次启

用密码。

指令
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• 调用“限制和启用密码合法性”指令时，所需密码的输入参数具有信号状态“1”。
• 将模式选择器设置为 STOP。当开关设置回 RUN 时，将会重新设置对密码合法性的限制。

• 将一个空存储卡（传输模块或程序卡）插入 S7-1200 CPU。
• 将 POWER OFF 切换到 POWER ON 会禁用 S7-1200 CPU 中的保护。必须在程序中再次调用

“限制和启用密码合法性”指令（例如在启动 OB 中）。

说明

如果 HMI 密码未启用，“限制和启用密码合法性”指令将禁止从 HMI 系统访问。

说明

已合法化的连接

对于在执行“限制和启用密码合法性”指令之前已合法化的既有连接，可通过执行此指令加

以终止。这取决于既有的密码保护等级。 
示例：

• 对于仅获“读访问”授权的连接，执行 ENDIS_PW 指令（REQ = 1；R_PWD = 0）后将遭到中断。

• 其它密码保护等级更低的连接也将中断。

• 具备“读/写访问”权限的连接将得到保留。

操作 S7-1500 CPU 时防止意外锁定

在 CPU 的前面板上可进行此设置，CPU 将保存 新的设置。

为防止意外锁定，通过将 S7-1500 CPU 的模式选择器设置为 STOP 模式可禁用保护。将模式

转换器设置为 RUN 将再次自动启用保护，无需再次调用“限制和启用密码合法性”或在前

面板上执行其它操作。

防止 S7-1200 CPU 意外锁定

由于 S7-1200 CPU 没有模式选择器，因此在从 POWER OFF 切换为 POWER ON 时禁用保护。

所以我们建议用户在自己的程序中使用某些程序序列来防止意外锁定。

为此需要使用循环中断 OB 或主 OB (OB 1) 中的定时器编写一个时间控制。在从 POWER OFF 
切换到 POWER ON 后，用户可以选择相对快速地在相应 OB（例如 OB 1 或 OB 35）中调用

“限制和启用密码合法性”指令，并禁用相关的保护。在启动 OB (OB 100) 中调用指令，以

使应用程序的不活动时间窗口尽可能短，从而确保密码合法性无限制。此步骤将尽可能提供

充分的保护，以防止未授权的访问。

如果意外锁定，则可以跳过启动 OB 中的调用（例如，通过查询输入参数）并在锁定重新激

活前设置时间（例如 10 秒到 1 分钟）来建立到 CPU 的连接。

指令
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如果在程序代码中未设置定时器并且被锁定，则向 CPU 中插入一个空的传输卡或程序卡。空

的传输卡或程序卡将删除 CPU 的内部装载存储器。随后必须将用户程序从 STEP 7 重新下载

到 CPU 中。

操作 S7-1200 CPU 时忘记密码的步骤

如果在操作有密码保护的 S7-1200 CPU 时忘记密码，则可使用一个空的传输卡或程序卡删

除密码保护的程序。空的传输卡或程序卡将删除 CPU 的内部装载存储器。然后在 CPU 中从 
STEP 7 Basic 加载一个新的用户程序。

警告

插入空的传输卡

在运行过程在 CPU 中插入一个传输卡时，CPU 将转入 STOP 模式。如果操作状态不稳定，则

控制器操作可能失败，从而导致控制器所控制的设备运行失控。这样可能会引起自动化系

统异常操作，进而导致严重的人员伤亡和/或财产损失。

取出传输卡后，传输卡的内容仍在内部装载存储器中。请确保此时该卡不包含任何程序。

警告

插入空的程序卡

当运行过程中在 CPU 中插入程序卡时，CPU 将转入 STOP 模式。如果操作状态不稳定，则

控制器操作可能失败，从而导致控制器所控制的设备运行失控。这样可能会引起自动化系

统异常操作，进而导致严重的人员伤亡和/或财产损失。

请确保程序卡为空。内部装载存储器将复制到空的程序卡。取出先前的空程序卡后，内部

装载存储器将为空。

在 CPU 转入 RUN 模式之前，必须移除传输卡或程序卡。

指令
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密码使用对操作模式的影响

下表列出通过“限制和启用密码合法性”指令使用密码对操作模式的影响以及相应的用户操

作。

动作 通过该指令进行密码保护

操作模式变化后的基本状态

• 操作模式切换为 STOP
• 手动复位内存（PG、交换机、MC 的变更（运

动控制））

• 复位为工厂设置

未激活

（无限制）

执行 POWER ON 后的基本状态 • S7-1200-CPU：
锁定被禁用，必须再次在程序中调用

指令（例如在启动 OB 中）。

• S7-1500 CPU：
启用（如果在 POWER OFF 之前激活了

锁定）。不允许使用密码的选项为保

持型选项。

操作模式从 RUN/STARTUP/HOLD 转换到 STOP
（因终止该指令、发生错误或通信）或 STOP 转换

到 STARTUP/RUN/HOLD

激活

密码仍不可使用。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

当 REQ 参数的信号状态为

“0”时，将查询密码的当前

设置信号状态。

F_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权（包括故障安

全）

• F_PWD = "0"：不允许

使用密码

• F_PWD = "1"：允许使

用密码

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

FULL_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读/写访问权

• FULL_PWD = "0"：不允

许使用密码

• FULL_PWD = "1"：允许

使用密码

R_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

读访问权

• R_PWD = "0"：不允许

使用密码

• R_PWD = "1"：允许使

用密码

HMI_PWD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

HMI 访问权

• HMI_PWD = "0"：不允

许使用密码

• HMI_PWD = "1"：允许

使用密码

F_PWD_ON Output BOOL I、Q、M、D、L 读/写访问权（包括故障安

全）

• F_PWD_ON = "0"：不

允许使用密码

• F_PWD_ON = "1"：允

许使用密码

FULL_PWD_
ON

Output BOOL I、Q、M、D、L 读/写访问权的状态

• FULL_PWD_ON = "0"：
不允许使用密码

• FULL_PWD_ON = "1"：
允许使用密码

R_PWD_ON Output BOOL I、Q、M、D、L 读访问权的状态

• R_PWD_ON = "0"：不

允许使用密码

• R_PWD_ON = "1"：允

许使用密码

HMI_PWD_
ON

Output BOOL I、Q、M、D、L HMI 访问权的状态

• HMI_PWD_ON = "0"：
不允许使用密码

• HMI_PWD_ON = "1"：
允许使用密码

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、L 错误信息

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8090 不支持“限制和启用密码合法性”指令。

80D0 未组态故障安全密码。使用标准 CPU 时，信号状态必须为 TRUE。
80D1 未组态读/写访问

80D2 未组态读访问

80D3 未组态 HMI 访问

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

RE_TRIGR：重置周期监视时间 (S7-1500)

说明

“重置周期监视时间”指令用于重新触发 CPU 的循环时间监控。根据 CPU 组态中所设置的时

间，重新启动循环监视时间。

该指令将在时间范围内完成执行（ 大程序循环的 10 次），而不考虑调用次数。过期后，程

序循环将无法再延长。

指令
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调用指令

可在所有组织块中调用该指令而无考虑优先级。

参数

“重置周期监视时间”指令不带任何参数且不提供错误信息。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

STP：退出程序 (S7-1500)

说明

使用“退出程序”指令，可将 CPU 设置为 STOP 模式，从而终止程序执行。是否从 RUN 模
式切换到 STOP 模式，则取决于 CPU 的组态。

参数

“退出程序”指令不带任何参数且不提供错误信息。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

GET_ERROR：获取本地错误信息 (S7-1500)

说明

“获取本地错误信息”指令可用于查询程序块内发生的错误。通常可查询编程错误或访问错

误。如果程序块的执行过程中系统报告了一个错误，则上一执行该指令后执行该块时发生第

一个错误的详细信息将存储在输出 OUT 处的操作数中。

在输出 OUT 中，只能指定“ErrorStruct”系统数据类型的操作数。“ErrorStruct”系统数据类型将

指定存储错误相关信息的具体结构。可使用其它指令评估该结构并编写相应的响应。如果程

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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序块中存在多处错误，则只有在更正了发生的第一个错误后，该指令才会输出下一个要发生

错误的相关错误信息。

说明

输出 OUT
只有在存在错误信息时才能更改 OUT 输出。可以通过以下方式在处理错误之后将输出设置回

“0”：
• 在块接口的“Temp”部分声明变量。

• 在调用指令之前将变量重置为“0”。

说明

激活局部错误处理

在程序块的程序代码中插入该指令时，将立即激活局部错误处理功能并在发生错误时忽略默

认的系统响应。

错误处理方式

有关相应的错误处理方式概览，请参见：错误处理机制概览 (页 160)
有关包含多种错误处理方式的局部错误处理的详细示例，请参见：有关处理程序执行错误的

示例 (页 190)

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output ErrorStruct D、L 错误信息

数据类型“ErrorStruct”
数据类型“ErrorStruct”可插入到全局数据块或块接口中。如果每次为该数据结构指定不同的

名称，则可以多次插入该数据类型。但该数据结构和各结构元素的名称不能更改。如果将错

误信息保存在全局数据块中，则其它程序块也可读取。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2478 编程和操作手册, 11/2022



下表列出了“ErrorStruct”数据类型的结构：

结构组件 数据类型 说明

ERROR_ID WORD 错误 ID
FLAGS BYTE 显示程序块调用过程中是否出错。

16#01：程序块调用过程中发生错误。

16#00：程序块调用过程中无错误。

REACTION BYTE 默认响应： 
0：忽略（写入错误）

1：使用替换值“0”继续执行（读取错

误）

2：跳过指令（系统错误）

CODE_ADDRESS CREF 有关程序块地址和类型的信息

  BLOCK_TYPE BYTE 出错的程序块类型：

1：组织块 (OB)
2：函数 (FC)
3：功能块 (FB)

  CB_NUMBER UINT 代码块的编号

  OFFSET UDINT 对内部存储器的引用

MODE BYTE 有关操作数地址的信息

OPERAND_NUMBER UINT 机器指令的操作数编号

POINTER_NUMBER_LOCATIO
N

UINT (A) 内部指针

SLOT_NUMBER_SCOPE UINT (B) 内部存储器中的存储区

DATA_ADDRESS NREF 有关操作数地址的信息

指令
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结构组件 数据类型 说明

  AREA BYTE (C) 存储区：

L：16#40...16#7F、16#86、
16#87、16#8E、16#8F、
16#C0...16#FF 
I：16#81 
Q：16#82 
M：16#83 
DB：16#40、16#84、16#85、
16#8A、16#8B 
PI：16#01： 
PQ：16#02 
工艺对象：16#04

  DB_NUMBER UINT (D) 数据块编号

  OFFSET UDINT (E) 操作数的相对地址

结构组件“ERROR_ID”
下表列出了结构组件“ERROR_ID”中可能输出的值：

ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

0 0 无错误

2503 9475 指针无效

2520 9504 STRING 无效

2522 9506 读取错误：操作数超出有效范围

2523 9507 写入错误：操作数超出有效范围 
2524 9508 读取错误：操作数无效

2525 9509 写入错误：操作数无效

2528 9512 读取错误：数据对齐

2529 9513 写入错误：数据对齐

252C 9516 指针无效

2530 9520 写入错误：数据块

2533 9523 所用的引用无效

指令
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ID*
（十六进制）

ID*
（十进制）

说明

2534 9524 块编号错误 FC
2535 9525 块编号错误 FB
2538 9528 访问错误：DB 不存在

2539 9529 访问错误：使用了错误 DB
253A 9530 全局数据块不存在

253C 9532 故障信息或函数不存在

253D 9533 系统函数不存在

253E 9534 故障信息或函数块不存在 
253F 9535 系统块不存在

2550 9552 访问错误：DB 不存在

2551 9553 访问错误：使用了错误 DB
2575 9589 程序嵌套深度出错

2576 9590 本地数据分配出错

2577 9591 未选择块属性“通过寄存器传递参数”。

25A0 9632 TP 中发生内部错误

25A1 9633 变量为写保护

25A2 9634 变量的数值无效

2942 10562 读取错误：Input
2943 10563 写入错误：Output
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令
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GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (S7-1500)

说明

可以使用“获取本地错误 ID”指令查询块内发生的错误。该错误通常为访问错误。从上一次

执行该指令后如果在块执行过程中系统报告发生块执行错误，则将变量中所发生第一个错误

的错误 ID 存储在输出 RET_VAL 中。

RET_VAL 输出中只能指定 WORD 数据类型的操作数。如果块中存在多处错误，则在更正了

第一个错误后仅输出该指令中下一个错误的错误 ID。

说明

只有在存在错误信息时才能更改 RET_VAL 输出。可以通过以下方式在处理错误之后将输出

设置回“0”：
• 在块接口的“Temp”部分声明变量。

• 在调用指令之前将变量重置为“0”。

如果存在错误信息，则只能设置“获取本地错误 ID”指令的输出。即使不满足其中的某个条件，

剩余的程序执行不受“获取本地错误 ID”指令的影响。

有关该指令的执行和其它故障排除方式的示例，请参见“另请参见”。

说明

“获取本地错误 ID”指令支持在块内进行本地错误处理。在将“获取本地错误 ID”指令插入块

的程序代码中时，如果发生错误，则将忽略任何预定义的系统响应。

错误处理方式

有关相应的错误处理方式概览，请参见：错误处理机制概览 (页 160)
有关包含多种错误处理方式的局部错误处理的详细示例，请参见：有关处理程序执行错误的

示例 (页 190)

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、L 错误 ID

指令
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参数 RET_VAL
下表列出了可通过参数 RET_VAL 输出的值：

错误代码*
（十六进制）

错误代码*
（十进制）

说明

0 0 无错误

2503 9475 指针无效

2520 9504 STRING 无效

2522 9506 读取错误：操作数超出有效范围

2523 9507 写入错误：操作数超出有效范围 
2524 9508 读取错误：操作数无效

2525 9509 写入错误：操作数无效

2528 9512 读取错误：数据对齐

2529 9513 写入错误：数据对齐

252C 9516 指针无效

2530 9520 写入错误：数据块

2533 9523 所用的引用无效

2534 9524 块编号错误 FC
2535 9525 块编号错误 FB
2538 9528 访问错误：DB 不存在

2539 9529 访问错误：使用了错误 DB
253A 9530 全局数据块不存在

253C 9532 故障信息或函数不存在

253D 9533 系统函数不存在

253E 9534 故障信息或函数块不存在

253F 9535 系统块不存在

2550 9552 访问错误：DB 不存在

2551 9553 访问错误：使用了错误 DB
2575 9589 程序嵌套深度出错

2576 9590 本地数据分配出错

2577 9591 未选择块属性“通过寄存器传递参数”。

25A0 9632 TP 中发生内部错误

25A1 9633 变量为写保护

指令
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错误代码*
（十六进制）

错误代码*
（十进制）

说明

25A2 9634 变量的数值无效

2942 10562 读取错误：Input
2943 10563 写入错误：Output
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法 (页 188)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

INIT_RD：初始化所有保留数据 (S7-1500)

说明

可以使用“初始化所有保留数据”指令同时复位所有数据块、位存储器以及 SIMATIC 定时器

和计数器中的保持性数据。由于该指令的执行时间超出程序周期的持续时间，因此只能在启

动 OB 中执行。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

如果输入“REQ”
的信号状态为

“1”，将复位所有

保持性数据。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执

行期间出错，则

在参数 RET_VAL 
中输出一个错误

代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

80B5 由于该指令不在启动 OB 中进行编程，因此无法执行。

常见错误信息 另请参见“GET_ERR_ID：获取本地错误 ID”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL INIT_RD
     (REQ := "Tag_REQ"
      RET_VAL => "Tag_RET_VAL"
      )

指令
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如果操作数“Tag_REQ”的信号状态为“1”，则执行该指令。将复位所有数据块、位存储器以及 
SIMATIC 定时器和计数器中的全部保持性数据。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID (页 2482)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

WAIT：组态延时时间 (S7-1500)

说明

可使用“组态延时时间”指令，将程序的执行过程暂停一段特定的时间。在 WT 参数中以微

秒为单位指定该时间段。

可以组态的延时为 -32768 到 32767 微秒 (μs)。 短延时时间取决于 CPU 和该指令的执行

时间。

优先级更高的事件可中断该指令的执行且不返回任何错误信息。

说明

负延时时间

如果在参数 WT 中指定了一个负延时时间，则使能输出 ENO 或 RLO 和 BR 位将返回信号状态 
FALSE。负延时时间不会对 CPU 造成影响。以下与使能输出 ENO 相关联的指令不在 LAD 或 
FBD 中执行。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

WT Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

延时时间的单位为微秒 
(μs)

指令
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影响既定延时时间的示例

在以下示例中，将显示各种情况下对“WAIT”延时时间的影响。

下图为各种场景的示意图：

剩余时间 = 从既定延时时间结束（通过“WAIT”）到中断 OB 运行结束之间的时间

额外时间 = 从中断 OB 运行结束到既定延时时间结束（通过“WAIT”）之间的时间

案例 1：
在一个 OB1 中调用“WAIT”指令。“WAIT”指令可由较高优先级的 OB 或较高优先级的进程（如，

System Threads）中断。但“WAIT”指令的延时时间既不会更改，也不会延时。

案例 2 和 3：
OB1 中正在执行的程序将在延时 20 ms 后继续执行。延时时间可通过在 OB1 中调用“WAIT”指
令计算得出（参见在 OB1 中执行 WAIT）。在 20 ms 时间内，中断 OB 可运行自己的程序代码。

CPU 的发送时钟不会改变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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案例 4：
OB1 中正在执行的程序将在较高优先级执行完成后继续执行。即使 OB1 内 20 ms 延时时间

到期后，仍需等待较高优先级进程执行完成。CPU 的发送时钟将增加。

说明

系统或通信进程 (System Threads) 的执行顺序

系统线程的优先级通常为“15”。虽然存在优先级高于“26”的系统线程，但这些进程将导致 CPU 
载荷降低。系统线程不在图中显示。

使用“RT_INFO”指令测量 OB1 的运行时间：

案例 2：20 ms - 8 ms - System Threads = <12 ms。发送时钟：约 20 ms。
案例 3：20 ms - 11 ms - System Threads - <9 ms。发送时钟：约 20 ms。
案例 4：20 ms - 15 ms - System Threads - <7 ms。发送时钟：约 22 ms。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

字逻辑运算 (S7-1500)

NOT (INV)：取反 (S7-1500)

说明

可以使用“取反”指令对该操作数的各个位的信号状态取反。执行该指令时，该操作数的值

与一个十六进制掩码（表示 16 位数的 W#16#FFFF 或表示 32 位数的 DW#16#FFFF FFFF）进

行“异或”运算。这会将各个位的信号状态取反并输出为结果。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 位字符串、整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 位字符串、整数 I、Q、M、D、
L、P

操作数值的反码

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"TagOut_Value" := NOT("TagIn_Value")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

TagIn_Value W#16#000F
TagOut_Value W#16#FFF0

该指令将操作数“TagIn_Value”中各个位的信号状态取反，并将结果写入操作数

“TagOut_Value”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

DECO： 解码 (S7-1500)

说明

可以使用“解码”指令，将由输入值指定的输出值中的某个位置位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“解码”指令读取参数 IN 的值，并设置参数 OUT 值中的某个位，该位位置与读取的值一致。

输出值中的其它位以零填充。当参数 IN 的值大于 31 时，将执行以 32 为模的模运算。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input UINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

输出值中待置位的位位置。

OUT Output 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

输出值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL DECO UINT_DWORD
     (IN := "Tag_Input"
      OUT => "Tag_Output"
     )

下图使用具体的值说明了该指令的工作方式：

该指令从输入中“Tag_Input”操作数的值中读取位号“3”，并将第三个位设置为输出中

“Tag_Output”操作数的值。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ENCO： 编码 (S7-1500)

说明

可以使用“编码”指令读取输入值中 低有效位的位号并将其输出到 OUT 参数中。

“编码”指令选择参数 IN 值的 低有效位，并将该位号写入到参数 OUT 的操作数中。如果

参数 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000，则在参数 OUT 中输出值“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

输出值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

 
CALL ENCO DWORD
     (IN := "Tag_Input"
      OUT => "Tag_Output"
     )

下图使用具体的值说明了该指令的工作方式：

该指令选择变量“Tag_Input”的 低有效置位位，并将相应位的位置“3”写入变量“Tag_Output”
中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SEL： 选择 (S7-1500)

说明

可以使用“选择”指令，根据开关（输入 G）的情况，选择输入 IN0 或 IN1 中的一个，并将

其数据移动到输出 OUT。如果输入 G 的信号状态为“0”，则移动输入 IN0 的值。如果输入 G 的
信号状态为“1”，则将输入 IN1 的值移动到输出 OUT 中。

只有当所有参数的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

G Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

开关

IN0 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个输入值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个输入值

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SEL CHAR
    (G := "Tag_Input_G"
     IN0 := "Tag_Input0"
     IN1 := "Tag_Input1"
     OUT => "Tag_Output"
    )

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值

G Tag_Input_G 1
IN0 Tag_Input0 W#16#0000
IN1 Tag_Input1 W#16#FFFF
OUT Tag_Output W#16#FFFF

根据“Tag_Input_G”输入的信号状态，选择“Tag_Input0”或“Tag_Input1”输入的值并将其移动

到“Tag_Output”输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

MUX：多路复用 (S7-1500)

说明

可以使用“多路复用”指令将所选输入的数据复制到输出 RET_VAL 中。可将可选输入数量

扩展到 32。编号从 IN0 开始，对于每个新输入，此编号连续递增。使用参数 K 定义其内容

要复制到输出 RET_VAL 中的输入。如果参数 K 的值大于可用的输入数量，则将参数 INELSE 
的数据复制到输出 RET_VAL 中。

仅当所有输入和输出 RET_VAL 中的变量为相同的数据类型时，才能执行“多路复用”指令。

参数 K 有所例外，因为只能为其指定整数。

如果满足以下某个条件，则参数 RET_VAL 的值无效：

• 参数 K 的输入超出了可用输入。此响应不受是否使用输入 INELSE 的影响。输出 RET_VAL 
的值保持不变，使能输出 ENO 将设置为“0”。

• 执行该指令期间出错。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

K Input 整数 I、Q、M、D、L 
或常数

指定要复制哪个输入的数

据。

IN0 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常数

第一个输入值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常数

第二个输入值

INn Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常数

可选的输入值

INELSE Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常数

指定 K > n 时要复制的值。

RET_VAL Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、L 值复制的目标输出。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL MUX SINT_SINT
     (K := "Tag_Number"
      IN0 := "Tag_Value_1"
      IN1 := "Tag_Value_2"
      INELSE := "Tag_Value_3"

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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GRAPH
      RET_VAL => "Tag_Result"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

K Tag_Number 1
IN0 Tag_Value_1 DW#16#00000000
IN1 Tag_Value_2 DW#16#3E4A7D
INELSE Tag_Value_3 DW#16#FFFF0000
RET_VAL Tag_Result DW#16#3E4A7D

根据操作数“Tag_Number”的值，复制输入“Tag_Value_1”的值，并将其输出到“Tag_Result”的
操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

DEMUX： 多路分用 (S7-1500)

说明

可以使用“多路分用”指令将输入 IN 的数据复制到所选输出中。可选输出的数量可扩大至

多 32 个。编号从 OUT0 开始，对于每个新输出，此编号连续递增。使用参数 K 定义要将

输入 IN 的内容复制到的输出。其它输出则保持不变。如果参数 K 的值大于可用输出数，则

将输入 IN 的数据复制到参数 OUTELSE 中。

仅当输入 IN 和所有输出的变量为相同的数据类型时，才能执行“多路分用”指令。参数 K 有
所例外，因为只能为其指定整数。

如果满足以下某个条件，则输出 OUTELSE 的值无效：

• 参数 K 的值大于可用输出数。

• 执行该指令期间出错。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2496 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

K Input 整数 I、Q、M、D、L 
或常数

指定要将输入值 (IN) 复制

到的输出。

IN Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常数

输入值

OUT0 Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、L 第一个输出

OUT1 Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、L 第二个输出

OUTn Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、L 可选输出

OUTELSE Output 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
WCHAR、TOD、
LTOD、DATE、
LDT

I、Q、M、D、L 当 K > n 时，输入值 (IN) 要
复制到的输出。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关可用数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL DEMUX SINT_SINT
     (K := "Tag_Number"
      IN := "Tag_Value"
      OUT0 => "Tag_Output_1"
      OUT1 => "Tag_Output_2"
      OUTELSE => "Tag_Output_3"
     )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

表格 4-5 执行程序段之前，“多路分用”指令的输入值：

参数 操作数 值

K Tag_Number 1 4
IN Tag_Value DW#16#FFFFFFFF DW#16#3E4A7D

表格 4-6 执行程序段之后，“多路分用”指令的输出值：

参数 操作数 值

OUT0 Tag_Output_1 不变 不变

OUT1 Tag_Output_2 DW#16#FFFFFFFF 不变

OUTELSE Tag_Output_3 不变 DW#16#3E4A7D

根据操作数“Tag_Number”的值，将输入 IN 的值复制到相应的输出中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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移位和循环 (S7-1500)

SHR：右移 (S7-1500)

说明

可以使用“右移”指令将操作数 1 的数据按位右移。使用操作数 2 指定将特定值移动的位数。

如果操作数 2 的值为“0”，则操作数 1 的值将复制到结果中。

如果操作数 2 的值大于可用位数，则操作数 1 的值将向右移动该可用位数。

如果移动无符号值，则操作数 1 左边区域中空出的位位置将用 0 填充。如果指定值有符号，

则用符号位的信号状态填充空出的位。

下图说明了如何将 INT 数据类型的操作数 1 的数据向右移动 4 位：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整数 I、Q、M、D、L 
或常数

要移位的值

<操作数 2> Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、L 
或常数

将对值进行移位的位数。

<结果> Output 位字符串、整数 I、Q、M、D、L 指令的结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SHR_INT("Tag_InValue","Tag_Number")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0011 1111 1010 1111
Tag_Number 3
Tag_OutValue 0000 0111 1111 0101

将“Tag_InValue”操作数的内容向右移动 3 位。结果将保存在“Tag_OutValue”输出中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SHL：左移 (S7-1500)

说明

可以使用“左移”指令将操作数 1 的数据按位左移。使用操作数 2 指定将特定值移动的位数。

如果操作数 2 的值为“0”，则操作数 1 的值将复制到结果中。

如果操作数 2 的值大于可用位数，则操作数 1 的值将向左移动该可用位数。

用 0 填充操作数 1 右侧部分因移位空出的位位置。

下图说明了如何将 WORD 数据类型的操作数 1 的内容向左移动 6 位：

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整数 I、Q、M、D、L 
或常数

要移位的值

<操作数 2> Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、L 
或常数

将对值进行移位的位数。

<结果> Output 位字符串、整数 I、Q、M、D、L 指令的结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SHL_WORD("Tag_InValue","Tag_Number")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0011 1111 1010 1111
Tag_Number 4
Tag_OutValue 1111 1010 1111 0000

将“Tag_InValue”操作数的内容向左移动 4 位，并作为结果输出到“Tag_OutValue”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ROR：循环右移 (S7-1500)

说明

可以使用“循环右移”指令将操作数 1 中的内容按位循环右移。使用操作数 2 指定将特定

值循环移动的位数。 
如果操作数 2 的值为“0”，则操作数 1 的值将复制到结果中。

如果操作数 2 的值大于可用位数，则操作数 1 的值将循环移动指定的位数。

用移出的位填充因循环移位而空出的位。

下图说明了如何将 DWORD 数据类型的操作数的数据向右循环移动 3 位：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整数 I、Q、M、D、L 
或常数

要循环移位的值

<操作数 2> Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、L 
或常数

将值循环移动的位数

<结果> Output 位字符串、整数 I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ROR("Tag_InValue","Tag_Number")

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1010 1010 0000 1111 0000 1111 0101 
0101

Tag_Number 5
Tag_OutValue 1010 1101 0101 0000 0111 1000 0111 

1010

“Tag_InValue”操作数的内容向右循环移动 5 位并作为结果输出到“Tag_OutValue”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ROL：循环左移 (S7-1500)

说明

可以使用“循环左移”指令将操作数 1 中的内容按位循环左移。使用操作数 2 指定将特定

值循环移动的位数。 
如果操作数 2 的值为“0”，则操作数 1 的值将复制到结果中。

如果操作数 2 的值大于可用位数，则操作数 1 的值将循环移动指定的位数。

用移出的位填充因循环移位而空出的位。

下图说明了如何将 DWORD 数据类型的操作数的数据向左循环移动 3 位：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整数 I、Q、M、D、L 
或常数

要循环移位的值

<操作数 2> Input USINT、UINT、
UDINT、ULINT

I、Q、M、D、L 
或常数

将值循环移动的位数

<结果> Output 位字符串、整数 I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ROL("Tag_InValue","Tag_Number")

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1111 0000 1010 1010 0000 1111 0000 
1111

Tag_Number 5
Tag_OutValue 0001 0101 0100 0001 1110 0001 1111 

1110

将“Tag_InValue”操作数中的内容向左循环移动 5 位，并作为结果输出到“Tag_OutValue”操作

数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

传统 (S7-1500)

DRUM： 执行顺控程序 (S7-1500)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，将相应步的 OUT_VAL 参数的已设定值分配给已设定的输

出位（OUT1 到  OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。因此，当指令仍处于某特定步时，该步

必须满足参数 S_MASK 中设定的使能掩码条件。如果该步的事件为真且为当前步设定的时间

已用完，或者参数 JOG 的值从“0”变为“1”，则该指令进入下一步。如果参数 RESET 的信号状

态变为“1”，将复位该指令。当前步因此等同于预设步 (DSP)。
每步所耗用的时间由预设时基 (DTBP) 与每步预设计数值 (S_PRESET) 的乘积确定。启动新步

时，会将此计算值加载到参数 DCC 中，该参数包含当前步的剩余时间。例如，参数 DTBP 的
值为 2，且第一个步的预设值为“100”(100 ms)，则参数 DCC 的值为“200”(200 ms)。
可使用定时器值和/或事件对步进行编程。对于具有一个事件位且定时器值为“0”的步，在该

事件位的信号状态为“1”时会立即进入下一步。仅用定时器值进行编程的步将立即开始计时。

具有事件位且时间值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。信号状态为“1”
时，初始化事件位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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当顺控程序位于 后一个编程步 (LST_STEP) 且该步的时间用完时，会将参数 Q 的信号状态

置位为“1”；否则复位为“0”。置位参数 Q 时，该指令将停留在该步，直至该参数复位。

在可组态掩码 (S_MASK) 中，可以选择输出字 (OUT_WORD) 中的各个位并通过输出值 
(OUT_VAL) 置位或复位输出位（OUT1 到 OUT16）。当可组态掩码的某个位的信号状态为“1”
时，OUT_VAL 的值将置位/复位相应位。如果可组态掩码的某个位的信号状态为“0”，相应位

则保持不变。在信号状态为“1”时，将初始化所有 16 个步中可组态掩码的所有位。

参数 OUT1 的输出位对应输出字 (OUT_WORD) 的 低有效位。参数 OUT16 的输出位对应输

出字 (OUT_WORD) 的 高有效位。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

信号状态“1”表示复位状

态。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

当信号状态从“0”变为“1”
时，该指令将进入下一步。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

信号状态“1”允许顺控程序

按照事件和时间条件提前

执行。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

大步数（例如：

LST_STEP = 16#08；可能

的 大步数为 8 步。）

EVENT(i)
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

事件位 (i)；
初始信号状态为“1”。

OUT(j),
1 ≤ j ≤ 16

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序写入输出值的目

标字地址。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

参数 JOG 的历史位

指令
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2507



参数 声明 数据类型 存储区 说明

EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

预置顺控程序（1 到 16）
的第一步

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

顺控程序的当前步

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

保留当前步的处理时间

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

顺控程序的预设时基

PrevTime Static TIME I、Q、M、D、L 
或常数

前一次调用的系统时间

S_PRESET Static ARRAY[1..16] of 
WORD

I、Q、M、D、L 
或常数

每个步 [1 到 16] 的预置计

数值，其中 1 个时钟脉冲 
= 1 ms。

OUT_VAL Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 
或常数

每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的输出值。

S_MASK Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 
或常数

每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的可组态掩码。初始信号

状态为“1”。

参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*

说明

W#16#00
00

无错误

W#16#00
0B

参数 LST_STEP 的值小于 1 或大于 16。

W#16#00
0C

参数 DSC 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2508 编程和操作手册, 11/2022



ERR_COD
E*

说明

W#16#00
0D

参数 DSP 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT1 的值，设置

输出位（OUT16 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

GRAPH
CALL DRUM, "DRUM_DB"
     (RESET := "Tag_Reset"
      JOG := "Tag_Input_Jog"
      DRUM_EN := "Tag_Input_Drum_EN"
      LST_STEP := "Tag_Number_LastStep"
      EVENTn := "MyTag_Event_n"
      OUTn => "MyTag_Output_n"
      Q => "Tag_Output_Q"
      OUT_WORD => "Tag_OutputWord"
      ERR_CODE => "Tag_ErrorCode"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_Drum_EN M0.2 TRUE

指令
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参数 操作数 地址 值

LST_STEP Tag_Number_LastSt
ep

MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE
OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE
S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE

指令
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参数 地址 值

S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 TRUE

指令
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 FALSE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 FALSE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 FALSE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

DCAT： 离散控制定时器报警 (S7-1500)

说明

可以使用“离散控制定时器报警”(Discrete control-timer alarm) 指令，从参数 CMD 发出打开

或关闭命令时开始计时。计时过程一直持续到超出了预设时间 (PT) 或收到此信息为止：即

在规定时间内已打开或关闭（O_FB 或 C_FB）设备。如果在收到有关设备打开或关闭的信息

之前就超出了预设时间，将激活相应的报警。如果命令输入的信号状态在到达预设时间前发

生变化，则重新计时。

“离散控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应如下：

• 参数 CMD 的信号状态从“0”变为“1”时，对参数 Q、CMD_HIS、ET（仅当 ET < PT 时）、OA 
和 CA 的信号状态有如下影响：

– 参数 Q 和 CMD_HIS 置位为“1”。
– 参数 ET、OA 和 CA 复位为“0”。

• 参数 CMD 的信号状态从“1”变为“0”时，参数 Q、ET（仅当 ET < PT 时）、OA、CA 和 
CMD_HIS 将复位为“0”。

• 如果参数 CMD 和 CMD_HIS 的信号状态均为“1”，且参数 O_FB 置位为“0”，则将上次执行

该指令以来的时间差 (ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则

将参数 OA 的信号状态置位为“1”。如果参数 ET 的值不大于参数 PT 的值，则将参数 OA 的
信号状态复位为“0”。将参数 CMD_HIS 的值复位为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态置位为“1”且参数 C_FB 的值为“0”，则将参

数 OA 的信号状态置位为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 O_FB 的信号状

态变为“0”，则在下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 C_FB 的值为“0”，则将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加
到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则将参数 CA 的信号状态复位为

“1”。如果不大于 PT 参数的值，则参数 CA 的信号状态为“0”。CMD_HIS 参数的值置位为 
CMD 参数的值。

指令
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• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态为“0”且参数 C_FB 设置为“1”，则将参数 CA 
设置为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 C_FB 的信号状态变为“0”，则在

下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 O_FB 和 C_FB 的信号状态均为“1”，则将两个报警输出的信号状态都置“1”。
“离散控制定时器报警”(Discrete control-timer alarm) 指令不提供错误信息。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 信号状态“0”表示“关闭 
(close)”命令。

信号状态“1”表示“打开 
(open)”命令。

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 关闭时的反馈输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 显示参数 CMD 的状态

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

ET Static DINT D、L 或常数 当前已用时间，其中 1 个
时钟脉冲 = 1 ms。

PT Static DINT D、L 或常数 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms。

PREV_TIME Static DWORD D、L 或常数 上一次的系统时间

CMD_HIS Static BOOL D、L 或常数 CMD 历史位

示例

在以下示例中，参数 CMD 从“0”变为“1”。执行该指令后，参数 Q 将置位为“1”，而两个报警

输出 OA 和 CA 的信号状态为“0”。背景数据块的参数 CMD_HIS 的信号状态将置位为“1”，同

时将参数 ET 复位为“0”。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令
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GRAPH
CALL DCAT, "DCAT_DB"
     (CMD := "Tag_Input_CMD"
      O_FB := "Tag_Input_O_FB"
      C_FB := "Tag_Input_C_FB"
      Q => "Tag_Output_Q"
      OA => "Tag_Output_OA"
      CA => "Tag_Output_CA"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

CMD Tag_Input_CMD TRUE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#12
PT DBD8 L#222
CMD_HIS DBX16.0 FALSE

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q TRUE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
CMD_HIS DBX16.0 TRUE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

MCAT： 电机控制定时器报警 (S7-1500)

说明

可以使用“电机控制定时器报警”指令，从激活某个命令输入（打开或关闭）时开始计时。

计时过程一直持续到超出了预设时间，或相关反馈输入提示设备已在规定时间内执行了要求

的操作为止。如果在收到反馈前就超出了预设时间，则触发相应的报警。

执行“电机控制定时器报警”指令

下表列出了“电机控制定时器报警”(Motor control-timer alarm) 指令对各种输入条件的响应：

输入参数 输出参数

ET O_H
IS

C_H
IS

O_C
MD

C_C
MD

S_C
MD

O_F
B

C_F
B

OO CO OA CA ET O_H
IS

C_H
IS

Q 状态

X 1 1 X X X X X 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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输入参数 输出参数

X X X X X X 1 1 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X 1 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X X X 1 1 X X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X 0 X 1 0 0 X X 1 0 0 0 0 1 0 1 开始打开

<PT 1 0 X 0 0 0 X 1 0 0 0 INC 1 0 1 打开

X 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 0 PT 1 0 1 已打开

>=P
T

1 0 X 0 0 0 X 0 0 1 0 PT 1 0 0 打开的报

警

X X 0 0 1 0 X X 0 1 0 0 0 0 1 1 开始关闭

<PT 0 1 0 X 0 X 0 0 1 0 0 INC 0 1 1 关闭

X 0 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 PT 0 1 1 已关闭

>=P
T

0 1 0 X 0 X 0 0 0 0 1 PT 0 1 0 关闭的报

警

X 0 0 0 0 0 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 已停止

符号说明：

INC 将上次处理 FB 以来的时间差 (ms) 加到 ET 中
PT 将 PT 的值设置为与 ET 的相同

X 无法使用

<PT ET < PT
>=PT ET >= PT
如果输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态均为“1”，则立即将这两个输入参数的信号状态置“0”。此时，将使

用上述表格 (X) 中的 后一行。由于无法确定输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态是否都为 1，因此将通过

以下方式设置输出参数： 
OO = FALSE
CO = FALSE
OA = FALSE
CA = FALSE
ET = PT
Q = TRUE

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2518 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

O_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

“打开”命令输入

C_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

“关闭”命令输入

S_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

“停止”命令输入

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

关闭时的反馈输入

OO Output BOOL I、Q、M、D、L “打开”输出

CO Output BOOL I、Q、M、D、L “关闭”输出

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示错误状态

ET Static DINT D、L 或常数 当前已用时间，其中 1 个
时钟脉冲 = 1 ms

PT Static DINT D、L 或常数 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD D、L 或常数 上一次的系统时间

O_HIS Static BOOL D、L 或常数 “打开”历史位

C_HIS Static BOOL D、L 或常数 “关闭”历史位

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GRAPH
CALL MCAT, "MCAT_DB"
     (O_CMD := "Tag_Input_O_CMD"
      C_CMD := "Tag_Input_C_CMD"
      S_CMD := "Tag_Input_S_CMD"
      O_FB := "Tag_Input_O_FB"
      C_FB := "Tag_Input_C_FB"
      OO => "Tag_OutputOpen"
      CO => "Tag_OutputClosed"
      OA => "Tag_Output_OA"
      CA => "Tag_Output_CA"
      Q => "Tag_Output_Q"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

O_CMD Tag_Input_O_CMD TRUE
C_CMD Tag_Input_C_CMD FALSE
S_CMD Tag_Input_S_CMD FALSE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
OO Tag_OutputOpen FALSE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#2
PT DBD8 L#22

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 地址 值

O_HIS DBX16.0 TRUE
C_HIS DBX16.1 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen TRUE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q TRUE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
O_HIS DBX16.0 TRUE
CMD_HIS DBX16.1 FALSE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2521



IMC： 比较输入位与掩码位 (S7-1500)

说明

可以使用“比较输入位与掩码位”指令，将 多 16 个设定的输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）
的信号状态与相应的掩码位进行比较。可编程多达 16 个带掩码的步。将参数 IN_BIT0 的值

与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代表步号。在参数 CMP_STEP 中指定用于比较的

掩码步号。所有编程值均以相同方式进行比较。未编程输入位或未编程掩码位的默认信号状

态为 FALSE。
如果在比较期间找到匹配值，参数 OUT 的信号状态置为“1”。否则，将参数 OUT 置为“0”。
如果参数 CMP_STEP 的值大于 15，则不执行该指令。并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT1
0

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 10 与掩码位 
10。

IN_BIT1
1

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 11 与掩码位 
11。

IN_BIT1
2

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 12 与掩码位 
12。

IN_BIT1
3

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 13 与掩码位 
13。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT1
4

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 14 与掩码位 
14。

IN_BIT1
5

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 15 与掩码位 
15。

CMP_ST
EP

Input BYTE I、Q、M、D、L、P 或常数 用于比较的掩码步号。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。

ERR_CO
DE

Output WORD I、Q、M、D、L、P 错误信息 

CMP_VA
L

Static ARRAY OF 
WORD

I、Q、M、D、L 或常数 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码的

位号。

参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000A 参数 CMP_STEP 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在下面的示例中，将全部 16 个输入位与步 2 的掩码进行比较。由于输入位与步 2 的掩码相

匹配，因此参数 OUT 的信号状态设置为 TRUE。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GRAPH
CALL IMC, "IMC_DB"
     (IN_BIT0 - 15 := "Tag_Input_BITn"
      CMP_STEP := "Tag_CMP_STEP"
      OUT => "Tag_Output"
      ERR_CODE => "Tag_ErrorCode"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明： 

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

IN_BIT0 Tag_Input_BIT0 TRUE
IN_BIT1 Tag_Input_BIT1 TRUE
IN_BIT2 Tag_Input_BIT2 FALSE
IN_BIT3 Tag_Input_BIT3 TRUE
IN_BIT4 Tag_Input_BIT4 TRUE
IN_BIT5 Tag_Input_BIT5 FALSE
IN_BIT6 Tag_Input_BIT6 TRUE
IN_BIT7 Tag_Input_BIT7 TRUE
IN_BIT8 Tag_Input_BIT8 FALSE
IN_BIT9 Tag_Input_BIT9 TRUE
IN_BIT10 Tag_Input_BIT10 TRUE
IN_BIT11 Tag_Input_BIT11 FALSE
IN_BIT12 Tag_Input_BIT12 TRUE
IN_BIT13 Tag_Input_BIT13 TRUE
IN_BIT14 Tag_Input_BIT14 FALSE
IN_BIT15 Tag_Input_BIT15 TRUE
CMP_STEP Tag_CMP_STEP B#16#02
OUT Tag_Output FALSE
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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步 2 掩码的下列各值保存在该指令的背景数据块“IMC_DB”中：

参数 地址 值

CMP_VAL [2,0] DBX12.0 TRUE
CMP_VAL [2,1] DBX12.1 TRUE
CMP_VAL [2,2] DBX12.2 FALSE
CMP_VAL [2,3] DBX12.3 TRUE
CMP_VAL [2,4] DBX12.4 TRUE
CMP_VAL [2,5] DBX12.5 FALSE
CMP_VAL [2,6] DBX12.6 TRUE
CMP_VAL [2,7] DBX12.7 TRUE
CMP_VAL [2,8] DBX13.0 FALSE
CMP_VAL [2,0] DBX13.1 TRUE
CMP_VAL [2,10] DBX13.2 TRUE
CMP_VAL [2,11] DBX13.3 FALSE
CMP_VAL [2,12] DBX13.4 TRUE
CMP_VAL [2,13] DBX13.5 TRUE
CMP_VAL [2,14] DBX13.6 FALSE
CMP_VAL [2,15] DBX13.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output TRUE
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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SMC： 比较扫描矩阵 (S7-1500)

说明

可以使用“比较扫描矩阵”指令，将 多 16 个已设定的输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的

信号状态与各步比较掩码的相应位进行比较。处理从步 1 开始并继续，直到 后一个编程步 
(LAST) 或直到找到匹配值。将参数 IN_BIT0 的输入位与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中

“x”代表步号。所有编程值均以相同方式进行比较。如果找到匹配值，则将参数 OUT 的信号

状态设置为“1”，并将匹配掩码的步号写入参数 OUT_STEP。未编程输入位或未编程掩码位的

默认信号状态为 FALSE。如果多个步具有匹配掩码，则参数 OUT_STEP 仅指示找到的第一个

步。如果没有找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态置为“0”。在这种情况下，参数 
OUT_STEP 的值比参数 LAST 的值大“1”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT1
0

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 10 与掩码位 
10。

IN_BIT1
1

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 11 与掩码位 
11。

IN_BIT1
2

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 12 与掩码位 
12。

IN_BIT1
3

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 13 与掩码位 
13。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT1
4

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 14 与掩码位 
14。

IN_BIT1
5

Input BOOL I、Q、M、D、L 或常数 比较输入位 15 与掩码位 
15。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。 
ERR_CO
DE

Output WORD I、Q、M、D、L、P 错误信息 

OUT_ST
EP

Output BYTE I、Q、M、D、L、P 包含具有匹配掩码的步号，

如果未找到相匹配的掩码，

则是比参数 LAST 的值大“1”
的步号。

LAST Static BYTE I、Q、M、D、L、P 或常数 指定为获得匹配掩码而将扫

描的 后一步的步号。

CMP_VA
L

Static ARRAY OF 
WORD

I、Q、M、D、L 或常数 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码的

位号。

参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000E 参数 LAST 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

在本示例中，将 16 个输入位全部与步 0 到步 5 的掩码进行比较，直到找到匹配值。由于步 2 
的掩码与输入位相匹配，因此只扫描步 0 到步 2 的掩码。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

GRAPH
CALL SMC, "SMC_DB"
     (IN_BIT0 - 15 := "Tag_Input_BITn"
      OUT => "Tag_Output"
      OUT_STEP => "Tag_Output_STEP"
      ERR_CODE => "Tag_ErrorCode"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

IN_BIT0 Tag_Input_BIT0 TRUE
IN_BIT1 Tag_Input_BIT1 TRUE
IN_BIT2 Tag_Input_BIT2 FALSE
IN_BIT3 Tag_Input_BIT3 TRUE
IN_BIT4 Tag_Input_BIT4 TRUE
IN_BIT5 Tag_Input_BIT5 FALSE
IN_BIT6 Tag_Input_BIT6 TRUE
IN_BIT7 Tag_Input_BIT7 TRUE
IN_BIT8 Tag_Input_BIT8 FALSE
IN_BIT9 Tag_Input_BIT9 TRUE
IN_BIT10 Tag_Input_BIT10 TRUE
IN_BIT11 Tag_Input_BIT11 FALSE
IN_BIT12 Tag_Input_BIT12 TRUE

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 操作数 值

IN_BIT13 Tag_Input_BIT13 TRUE
IN_BIT14 Tag_Input_BIT14 FALSE
IN_BIT15 Tag_Input_BIT15 TRUE
OUT Tag_Output FALSE
OUT_STEP Tag_Output_STEP B#16#00
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

步 2 掩码的下列各值保存在该指令的背景数据块“SMC_DB”中：

参数 地址 值

CMP_VAL [2,0] DBX12.0 TRUE
CMP_VAL [2,1] DBX12.1 TRUE
CMP_VAL [2,2] DBX12.2 FALSE
CMP_VAL [2,3] DBX12.3 TRUE
CMP_VAL [2,4] DBX12.4 TRUE
CMP_VAL [2,5] DBX12.5 FALSE
CMP_VAL [2,6] DBX12.6 TRUE
CMP_VAL [2,7] DBX12.7 TRUE
CMP_VAL [2,8] DBX13.0 FALSE
CMP_VAL [2,0] DBX13.1 TRUE
CMP_VAL [2,10] DBX13.2 TRUE
CMP_VAL [2,11] DBX13.3 FALSE
CMP_VAL [2,12] DBX13.4 TRUE
CMP_VAL [2,13] DBX13.5 TRUE
CMP_VAL [2,14] DBX13.6 FALSE
CMP_VAL [2,15] DBX13.7 TRUE
LAST DB84 B#16#05

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2529



执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output TRUE
OUT_STEP Tag_Output_STEP B#16#02
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

LEAD_LAG： 提前和滞后算法  (S7-1500)

说明

可以使用“提前和滞后算法”指令，通过模拟量变量处理信号。GAIN 参数的增益值必须大

于零。使用以下等式计算“提前和滞后算法”指令的结果：

仅当在固定的程序周期中运行指令“提前和滞后算法”时，才生成正确的结果。参数 
LD_TIME、LG_TIME 和 SAMPLE_T 中必须指定相同的运算单元。计算 LG_TIME > 4 + 
SAMPLE_T 时，该指令与以下函数类似：

OUT = GAIN * ((1 + LD_TIME * s) / (1 + LG_TIME * s)) * IN
当参数 GAIN 的值小于或等于零时，将不进行计算，并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

“提前和滞后算法”指令可与回路一起用作动态前馈控制中的补偿器。该指令由两项操作组成。

“Lead”操作将输出 OUT 的相位进行移位，使得输出提前于输入。相反，“Lag”操作对输出进

行移位，使得输出滞后于输入。由于“Lag”操作相当于积分，因此可用作噪声抑制器或低通

滤波器。“Lead”操作相当于微分，因此可用作高通滤波器。同时使用两个操作（Lead 和 
Lag），将导致在较低频率时输出的相位滞后于输入，而在较高频率时输出的相位提前于输入。

这意味着“提前和滞后算法”指令可用作带通滤波器。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待处理的当前采

样时间（周期）

输入值。

SAMPLE_T Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

采样时间

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

LD_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

提前时间的单位

与采样时间的相

同。

LG_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

滞后时间的时间

单位与与采样时

间的相同

GAIN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

%/% 的增益（稳

态下输出变化与

输入变化的比

率）。

PREV_IN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输入

PREV_OUT Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输出

指令
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参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0009 参数 GAIN 的值小于或等于 0。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

GRAPH
CALL LEAD_LAG, "LEAD_LAG_DB"
     (IN := "Tag_Input"
      SAMPLE_T := "Tag_Input_SAMPLE_T"
      OUT => "Tag_Output_Result"
      ERR_CODE => "Tag_ErrorCode"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本例中，输入参数使用以下值：

参数 操作数 值

IN Tag_Input 2.0
SAMPLE_T Tag_Input_SAMPLE_T 10

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAG_DB”中：

参数 地址 值

LD_TIME DBD12 2.0
LG_TIME DBD16 2.0
GAIN DBD20 1.0
PREV_IN DBD24 6.0
PREV_OUT DBD28 6.0

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output_Result 2.0

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAD_DB”中：

参数 操作数 值

PREV_IN DBD24 2.0
PREV_OUT DBD28 2.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SEG： 创建 7 段显示的位模式 (S7-1500)

说明

"创建 7 段显示的位模式”指令将指定源字 (IN) 中的四个十六进制数字都转换为 7 段显示的

四个等价代码，并将其写入输出 (OUT) 的双字中。

该指令不检测任何错误条件。

指令
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输入的十六进制值与输出的位模式的关系如下所示：

数字 ‑gfedcba 显示 7 段显示

0000 00111111 0  
0001 00000110 1
0010 01011011 2
0011 01001111 3
0100 01100110 4
0101 01101101 5
0110 01111101 6
0111 00000111 7
1000 01111111 8
1001 01100111 9
1010 01110111 A
1011 01111100 B
1100 00111001 C
1101 01011110 D
1110 01111001 E
1111 01110001 F

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

以四个十六进制

数字表示的源字

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

以四个字节表示

的目标位模式

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SEG
     (IN := "Tag_Input"
      OUT => "Tag_Output"
      )

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值

十六进制 二进制

IN Tag_Input W#16#1234 0001 0010 0011 0100
OUT Tag_Output DW#16065B4F66 000 00110 0101 1011 

0100 1111 0110 0110
显示：1234

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

BCDCPL： 求十进制补码 (S7-1500)

说明

可以使用“求十进制补码”指令，计算参数 IN 中所指定 7 位 BCD 数的十进制补码。该指令

使用以下数学公式进行计算：

10000000（BCD 编码）

– 7 位 BCD 值
----------------------------------------
十进制补码（BCD 编码）

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P 或常数

7 位 BCD 数

ERR_CODE Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL BCDCPL
     (IN := "Tag_Input"
      ERR_CODE => "Tag_Output"
      )

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#01234567
ERR_CODE Tag_Output DW#16#08765433
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令
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对 PLC 进行编程

2536 编程和操作手册, 11/2022



BITSUM：统计置位位数量 (S7-1500)

说明

可以使用“统计置位位数量”指令，统计信号状态被置位为“1”的操作数的位数。在参数 IN 
中指定要统计其位数的操作数。指令的结果在参数 RET_VAL 中输出。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

要统计其置位位数量的操

作数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

置位位的数量

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL BITSUM
     (IN := "Tag_Input"
      RET_VAL => "Tag_Output"
      )

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#12345678
RET_VAL Tag_Output W#16#000D（13 位）

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令
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GRAPH LAD 指令 (S7-1500)

GRAPH 中的常规 LAD 指令 (S7-1500)

说明

在 GRAPH 中编程时，可使用不同的 LAD 指令。

下表简要列出了这些指令及其可用性：

LAD 指令 永久指

令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

常规

插入程序段 √ -
空功能框 √ √
打开分支 √ √
关闭分支 √ √
-|：插入输入 √ -
位逻辑运算

---| |---：常开触点 √ √
---| / |---：常闭触点 √ √
--|NOT|--：取反 RLO √ √
---( )---：赋值 √ -
---( / )---：赋值取反 √ -
---( R )---：复位输出  √ -
---( S )---：置位输出 √ -
SET_BF：置位位域 √ -
RESET_BF：复位位域 √ -
SR：置位复位触发器 √ -
RS：复位置位触发器 √ -
--|P|--：扫描操作数的信号上升沿 √ -
--|N|--：扫描操作数的信号下降沿 √ -
--(P)--：在信号上升沿置位操作数 √ -
--(N)--：在信号下降沿置位操作数 √ -

指令
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LAD 指令 永久指

令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

P_TRIG：扫描 RLO 的信号上升沿 √ -
N_TRIG：扫描 RLO 的信号下降沿 √ -
R_TRIG：检测信号上升沿 √ -
F_TRIG：检测信号下降沿 √ -
定时器

IEC 定时器

TP：生成脉冲 √ -
TON：接通延时 √ -
TOF：关断延时 √ -
TONR：时间累加器 √ -
---(TP)---：启动脉冲定时器  √ -
---(TON)---：启动接通延时定时器  √ -
---(TOF)---：启动关断延时定时器  √ -
---(TONR)---：时间累加器 √ -
---(RT)---：复位定时器 √ -
---(PT)---：加载持续时间 √ -
SIMATIC 定时器 (S7-1500)
S_PULSE：分配脉冲定时器参数并启动 √ -
S_PEXT：分配扩展脉冲定时器参数并启动 √ -
S_ODT：分配接通延时定时器参数并启动 √ -
S_ODTS：分配保持型接通延时定时器参数并启动 √ -
S_OFFDT：分配关断延时定时器参数并启动 √ -
计数器

IEC 计数器

CTU：加计数 √ -
CTD：减计数 √ -
CTUD：加减计数 √ -
SIMATIC 计数器 (S7-1500)
S_CU：分配参数并加计数 √ -
S_CD：分配参数并减计数 √ -

指令
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LAD 指令 永久指

令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

S_CUD：分配参数并进行加/减计数  √ -
比较运算

CMP ==：等于 √ √
CMP <>：不等于 √ √
CMP >=：大于或等于 √ √
CMP <=：小于或等于 √ √
CMP >：大于 √ √
CMP <：小于 √ √
IN_RANGE：值在范围内 √ -
OUT_RANGE：值超出范围 √ -
---| OK |---：检查有效性 √ -
---| NOT_OK |---：检查无效性 √ -
EQ_Type：比较 EQUAL 的数据类型与变量的数据类型 √ -
NE_Type：比较 UNEQUAL 的数据类型与变量的数据类型 √ -
EQ_ElemType：比较 EQUAL 的 ARRAY 元素数据类型与变量的数据

类型

√ -

NE_ElemType：比较 UNEQUAL 的 ARRAY 元素数据类型与变量的数

据类型

√ -

IS_NULL：EQUALS ZERO 指针查询 √ -
NOT_NULL：UNEQUALS ZERO 指针查询 √ -
IS_ARRAY：检查 ARRAY √ -
EQ_TypeOfDB：比较 DB_ANY 数据类型与 EQUAL 的变量数据类型 √ -
NE_TypeOfDB：比较 DB_ANY 数据类型与 NOT EQUAL 的变量数据

类型

√ -

CMP>T：超出步激活时间 (页 2544) - √
CMP>U：超出非中断步的激活时间 (页 2546) - √
数学函数

CALCULATE：计算 √ -
ADD：加 √ -
SUB：减 √ -

指令
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LAD 指令 永久指

令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

MUL：乘 √ -
DIV：除 √ -
MOD：返回除法的余数 √ -
NEG：取反 √ -
INC：递增 √ -
DEC：递减 √ -
ABS：计算绝对值 √ -
MIN：获取 小值 √ -
MAX：获取 大值 √ -
LIMIT：设置限值 √ -
SQR：计算平方 √ -
SQRT：计算平方根 √ -
LN：计算自然对数 √ -
EXP：计算指数值 √ -
SIN：计算正弦值 √ -
COS：计算余弦值 √ -
TAN：计算正切值 √ -
ASIN：计算反正弦值 √ -
ACOS：计算反余弦值 √ -
ATAN：计算反正切值 √ -
FRAC：返回小数 - -
EXPT：取幂 √ -
移动操作

MOVE：移动值 √ -
取消序列化：取消序列化 √ -
序列化：序列化 √ -
FieldRead：读取域 √ -
FieldWrite：写入域 √ -
MOVE_BLK：块移动 √ -
SCATTER：将位序列解析为单个位 √ -

指令
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LAD 指令 永久指

令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

SCATTER_BLK：将 ARRAY of <位序列> 中的元素解析为单个位 √ -
GATHER：将各个位组合为位序列 √ -
GATHER_BLK：将单个位合并到 ARRAY of <位序列> 的多个元素中 √ -
MOVE_BLK_VARIANT：块移动 √ -
UMOVE_BLK：不可中断的存储区移动 √ -
FILL_BLK：填充块 √ -
UFILL_BLK：不可中断的存储区填充 √ -
?= 赋值尝试 √ -
SWAP：交换 √ -
ReadFromArrayDB：从数组数据块中读取 √ -
WriteToArrayDB：写入数组数据块 √ -
ReadFromArrayDBL：从装载内存的数组数据块中读取 √ -
WriteToArrayDBL：写入装载内存的数组数据块中 √ -
VariantGet：读取 VARIANT 变量值 √ -
VariantPut：写入 VARIANT 变量值 √ -
CountOfElements：获取 ARRAY 元素数量 √ -
LOWER_BOUND：读取 ARRAY 下限 √ -
UPPER_BOUND：读取 ARRAY 上限 √ -
BLKMOV：块移动 (S7-1500) √ -
UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-1500) √ -
FILL：填充块 (S7-1500) √ -
转换操作

CONVERT：转换值 √ -
ROUND：取整 √ -
CEIL：浮点数向上取整 √ -
FLOOR：浮点数向下取整 √ -
TRUNC：截尾取整 √ -
SCALE_X：缩放 √ -
NORM_X：标准化 √ -
SCALE：缩放 (S7-1500) √ -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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LAD 指令 永久指

令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

UNSCALE：取消缩放 (S7-1500) √ -
程序控制指令

运行时控制

ENDIS_PW：限制和启用密码合法性 √ -
RE_TRIGR：重置周期监视时间 √ -
STP：退出程序 √ -
GET_ERROR：获取本地错误信息 √ -
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID √ -
INIT_RD：初始化所有保留数据 √ -
WAIT：组态延时时间 √ -
RUNTIME：运行时间测量 √ -
字逻辑运算

AND：“与”运算 √ -
OR：“或”运算 √ -
XOR：“异或”运算 √ -
INV：求反码 √ -
DECO：解码 √ -
ENCO：编码 √ -
SEL：选择 √ -
MUX：多路复用 √ -
DEMUX：多路分用 √ -
移位和循环

SHR：右移 √ -
SHL：左移 √ -
ROR：循环右移 √ -
ROL：循环左移 √ -
其它指令

DRUM：执行顺控程序 √ -
DCAT：离散控制定时器报警 √ -
MCAT：电机控制定时器报警 √ -

指令
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LAD 指令 永久指

令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

IMC：比较输入位与掩码位 √ -
SMC：比较扫描矩阵 √ -
LEAD_LAG：提前和滞后算法 √ -
SEG：创建 7 段显示的位模式 √ -
BCDCPL：求十进制补码 √ -
BITSUM：统计置位位数量 √ -

CMP>T：超出步激活时间 (S7-1500)

说明

可以使用“超出步激活时间”指令，监视在监控条件下某步的总持续时间。在此过程中，还

会记录所有事件或错误的时间。

在编程环境中，将步的当前或上次激活时间（操作数 1）与所定义的持续时间（操作数 2）进

行比较，单位为毫秒。如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足

比较条件，则该指令返回 RLO“0”。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >T：超出步激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING）之前，系统将查询程

序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >T：超出步激活时间”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP >T：超出步激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING），程序段中仍然显示

之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >T：超出步

激活时间”（数据类型 STRING，WSTRING）才再次显示。指令“CMP >T：超出步激活时间”

将在程序段中灰显为取消激活状态。

指令
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参数

下表列出了指令“超出步激活时间”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT
 

I、Q、M、D、L 
或常量

步的当前或上一次激活时

间

<操作数 2> Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常量

用于比较的持续时间

示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #STEP1.T 的激活时间少于 100 ms，RLO 便为“0”。只要激活时间超过 100 ms，RLO 就
变为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CMP>U：超出非中断步的激活时间 (S7-1500)

说明

可以使用“超出非中断步的激活时间”指令，监视在监控条件下某步减去所有错误后的持续

时间。此操作不记录任何事件或错误的时间，只监视步的持续时间。

在编程环境下，将步的总激活时间（操作数 1）与所定义的持续时间（操作数 2）进行比较，

单位为毫秒。如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，

则该指令返回 RLO“0”。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >U：超出非中断步的激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING）之前，系统

将查询程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >U：超出非中断步的激活时间”将取消激
活。

结果： 
对于指令“CMP >U：超出非中断步的激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING），程序段

中仍然显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >U：超出非

中断步的激活时间”（数据类型 STRING，WSTRING）才再次显示。指令“CMP >U：超出非

中断步的激活时间”将在程序段中灰显为取消激活状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“超出非中断步的激活时间”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT
 

I、Q、M、D、L 
或常量

步的当前或上次激活时间

减去故障时间

<操作数 2> Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常量

用于比较的持续时间

示例 
以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #STEP1.U 的激活时间减去可能发生的故障时间后少于 100 ms，RLO 便为“0”。只要激

活时间超过 100 ms，RLO 就变为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CMP>T_MAX：超出 大步激活时间  (S7-1500)

说明

可以使用“超出 大步激活时间”指令，监视在监控条件下某步的 大总持续时间。在此过

程中，还会记录所有事件或错误的时间。

在编程环境中，将步的当前或上次激活时间（操作数 1）与 大持续时间（操作数 2）进行

比较，单位为毫秒。如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比

较条件，则该指令返回 RLO“0”。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >T_MAX：超出 大步激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING）之前，系

统将查询程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >T_MAX：超出 大步激活时间”将取消
激活。

结果： 
对于指令“CMP >T_MAX：超出 大步激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING），程序段

中仍然显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >T_MAX：超

出 大步激活时间”（数据类型 STRING，WSTRING）才再次显示。指令“CMP >T_MAX：超

出 大步激活时间”将在程序段中灰显为取消激活状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“超出 大步激活时间”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT
 

I、Q、M、D、L 
或常量

步的当前或上一次激活时

间

<操作数 2> Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常量

用于比较的持续时间

示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #STEP1.T 的激活时间小于 #Step1.T_MAX 的 大步激活时间，RLO 便为“0”。只要超过

大步激活时间，RLO 就变为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
步时间监视的基本知识 (页 9758)
步时间监视编程 (页 9759)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CMP>T_WARN：超出警告时间 (S7-1500)

说明

可以使用“超出警告时间”指令，监视在监控条件下某步的持续时间，并在超出规定时间后

发出警告。在此过程中，还会记录所有事件或错误的时间。

在编程环境中，将步的当前或上次激活时间（操作数 1）与所定义的持续时间（操作数 2）进

行比较，单位为毫秒。如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”并输出警告。

如果不满足比较条件，则该指令返回 RLO“0”。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >T_WARN：超出警告时间”（数据类型 STRING、WSTRING）之前，系统将查

询程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >T_WARN：超出警告时间”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP >T_WARN：超出警告时间”（数据类型 STRING、WSTRING），程序段中仍

然显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >T_WARN：
超出警告时间”（数据类型 STRING，WSTRING）才再次显示。指令“CMP >T_WARN：超出

警告时间”将在程序段中灰显为取消激活状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“超出警告时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT
 

I、Q、M、D、L 
或常量

步的当前或上一次激活时

间

<操作数 2> Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常量

用于比较的持续时间

示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #Step1.T 的激活时间不超过 #Step1.T_WARN 的警告时间，RLO 便为“0”。只要超过警告

时间，RLO 就变为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
步时间监视的基本知识 (页 9758)
步时间监视编程 (页 9759)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GRAPH FBD 指令 (S7-1500)

GRAPH 中的常规 FBD 指令 (S7-1500)

说明

在 GRAPH 中进行编程时，可使用不同的 FBD 指令。

下表简要列出了这些指令及其可用性：

FBD 指令 永久操作 转换条件/
监控条件/
互锁条件

常规

新建程序段 √ -
空功能框 √ √
嵌套：打开分支 √ √
-|：插入输入 √ √
-o|：取反 RLO √ √
位逻辑运算

&：“与”运算 √ √
>=1：“或”运算 √ √
X：“异或”运算  √ -
=：赋值 √ -
/=：赋值取反 √ -
R：复位输出  √ -
S：置位输出 √ -
SET_BF：置位位域 √ -
RESET_BF：复位位域 √ -
SR：置位复位触发器 √ -
RS：复位置位触发器 √ -
P：扫描操作数的信号上升沿 √ -
N：扫描操作数的信号下降沿 √ -
P=：在信号上升沿置位操作数 √ -
N=：在信号下降沿置位操作数 √ -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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FBD 指令 永久操作 转换条件/
监控条件/
互锁条件

P_TRIG：扫描 RLO 的信号上升沿 √ -
N_TRIG：扫描 RLO 的信号下降沿 √ -
R_TRIG：检测信号上升沿 √ -
F_TRIG：检测信号下降沿 √ -
定时器

IEC 定时器

TP：生成脉冲 √ -
TON：接通延时 √ -
TOF：关断延时 √ -
TONR：时间累加器 √ -
TP：启动脉冲定时器  √ -
TON：启动接通延时定时器  √ -
TOF：启动关断延时定时器  √ -
TONR：时间累加器 √ -
RT：复位定时器 √ -
 PT:加载持续时间 √ -
SIMATIC 定时器

S_PULSE：分配脉冲定时器参数并启动 √ -
S_PEXT：分配扩展脉冲定时器参数并启动 √ -
S_ODT：分配接通延时定时器参数并启动 √ -
S_ODTS：分配保持型接通延时定时器参数并启动 √ -
S_OFFDT：分配关断延时定时器参数并启动 √ -
计数器

IEC 计数器

CTU：加计数 √ -
CTD：减计数 √ -
CTUD：加减计数 √ -
SIMATIC 计数器

S_CU：分配参数并加计数 √ -
S_CD：分配参数并减计数 √ -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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FBD 指令 永久操作 转换条件/
监控条件/
互锁条件

S_CUD：分配参数并进行加/减计数  √ -
比较运算

CMP ==：等于 √ √
CMP <>：不等于 √ √
CMP >=：大于或等于 √ √
CMP <=：小于或等于 √ √
CMP >：大于 √ √
CMP <：小于 √ √
IN_RANGE：值在范围内 √ -
OUT_RANGE：值超出范围 √ -
---| OK |---：检查有效性 √ -
---| NOT_OK |---：检查无效性 √ -
EQ_Type：比较 EQUAL 的数据类型与变量的数据类型 √ -
NE_Type：比较 UNEQUAL 的数据类型与变量的数据类型 √ -
EQ_ElemType：比较 EQUAL 的 ARRAY 元素数据类型与变量的数据

类型

√ -

NE_ElemType：比较 UNEQUAL 的 ARRAY 元素数据类型与变量的

数据类型

√ -

IS_NULL：EQUALS ZERO 指针查询 √ -
NOT_NULL：UNEQUALS ZERO 指针查询 √ -
IS_ARRAY：检查 ARRAY √ -
EQ_TypeOfDB：比较 DB_ANY 数据类型与 EQUAL 的变量数据类型 √ -
NE_TypeOfDB：比较 DB_ANY 数据类型与 NOT EQUAL 的变量数据

类型

√ -

CMP>T：超出步激活时间 (页 2558) - √
CMP>U：超出非中断步的激活时间 (页 2560) - √
数学函数

CALCULATE：计算 √ -
ADD：加 √ -
SUB：减 √ -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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FBD 指令 永久操作 转换条件/
监控条件/
互锁条件

MUL：乘 √ -
DIV：除 √ -
MOD：返回除法的余数 √ -
NEG：取反 √ -
INC：递增 √ -
DEC：递减 √ -
ABS：计算绝对值 √ -
MIN：获取 小值 √ -
MAX：获取 大值 √ -
LIMIT：设置限值 √ -
SQR：计算平方 √ -
SQRT：计算平方根 √ -
LN：计算自然对数 √ -
EXP：计算指数值 √ -
SIN：计算正弦值 √ -
COS：计算余弦值 √ -
TAN：计算正切值 √ -
ASIN：计算反正弦值 √ -
ACOS：计算反余弦值 √ -
ATAN：计算反正切值 √ -
FRAC：返回小数 √ -
EXPT：取幂 √ -
移动操作

MOVE：移动值 √ -
取消序列化：取消序列化 √ -
序列化：序列化 √ -
FieldRead：读取域 √ -
FieldWrite：写入域 √ -
MOVE_BLK：块移动 √ -
SCATTER：将位序列解析为单个位 √ -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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FBD 指令 永久操作 转换条件/
监控条件/
互锁条件

SCATTER_BLK：将 ARRAY of <位序列> 中的元素解析为单个位 √ -
GATHER：将各个位组合为位序列 √ -
GATHER_BLK：将单个位合并到 ARRAY of <位序列> 的多个元素中 √ -
MOVE_BLK_VARIANT：块移动 √ -
UMOVE_BLK：不可中断的存储区移动 √ -
FILL_BLK：填充块 √ -
UFILL_BLK：不可中断的存储区填充 √ -
?= 赋值尝试 √ -
SWAP：交换 √ -
ReadFromArrayDB：从数组数据块中读取 √ -
WriteToArrayDB：写入数组数据块 √ -
ReadFromArrayDBL：从装载内存的数组数据块中读取 √ -
WriteToArrayDBL：写入装载内存的数组数据块中 √ -
VariantGet：读取 VARIANT 变量值 √ -
VariantPut：写入 VARIANT 变量值 √ -
CountOfElements：获取 ARRAY 元素数量 √ -
LOWER_BOUND：读取 ARRAY 下限 √ -
UPPER_BOUND：读取 ARRAY 上限 √ -
BLKMOV：块移动 (S7-1500) √ -
UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-1500) √ -
FILL：填充块 (S7-1500) √ -
转换操作

CONVERT：转换值 √ -
ROUND：取整 √ -
CEIL：浮点数向上取整 √ -
FLOOR：浮点数向下取整 √ -
TRUNC：截尾取整 √ -
SCALE_X：缩放 √ -
NORM_X：标准化 √ -
VARIANT_TO_DB_ANY：将 VARIANT 转换为 DB_ANY √ -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2556 编程和操作手册, 11/2022



FBD 指令 永久操作 转换条件/
监控条件/
互锁条件

DB_ANY_TO_VARIANT：将 DB_ANY 转换为 VARIANT √ -
SCALE：缩放 (S7-1500) √ -
UNSCALE：取消缩放 (S7-1500) √ -
程序控制指令

运行时控制

ENDIS_PW：限制和启用密码合法性 √ -
RE_TRIGR：重置周期监视时间 √ -
STP：退出程序 √ -
GET_ERROR：获取本地错误信息 √ -
GET_ERR_ID：获取本地错误 ID √ -
INIT_RD：初始化所有保留数据 √ -
WAIT：组态延时时间 √ -
RUNTIME：运行时间测量 √ -
字逻辑运算

AND：“与”运算 √ -
OR：“或”运算 √ -
XOR：“异或”运算 √ -
INV：求反码 √ -
DECO：解码 √ -
ENCO：编码 √ -
SEL：选择 √ -
MUX：多路复用 √ -
DEMUX：多路分用 √ -
移位和循环

SHR：右移 √ -
SHL：左移 √ -
ROR：循环右移 √ -
ROL：循环左移 √ -
其它指令

DRUM：执行顺控程序 √ -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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FBD 指令 永久操作 转换条件/
监控条件/
互锁条件

DCAT：离散控制定时器报警 √ -
MCAT：电机控制定时器报警 √ -
IMC：比较输入位与掩码位 √ -
SMC：比较扫描矩阵 √ -
LEAD_LAG：提前和滞后算法 √ -
SEG：创建 7 段显示的位模式 √ -
BCDCPL：求十进制补码 √ -
BITSUM：统计置位位数量 √ -

CMP>T：超出步激活时间 (S7-1500)

说明

可以使用“超出步激活时间”指令，监视在监控条件下某步的总持续时间。在此过程中，还

会记录所有事件或错误的时间。

在编程环境中，将步的当前或上次激活时间（操作数 1）与所定义的持续时间（操作数 2）进

行比较，单位为毫秒。如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足

比较条件，则该指令返回 RLO“0”。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >T：超出步激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING）之前，系统将查询程

序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >T：超出步激活时间”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP >T：超出步激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING），程序段中仍然显示

之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >T：超出步

激活时间”（数据类型 STRING，WSTRING）才再次显示。指令“CMP >T：超出步激活时间”

将在程序段中灰显为取消激活状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“超出步激活时间”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT
 

I、Q、M、D、L 
或常量

步的当前或上一次激活时

间

IN2 Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常量

用于比较的持续时间

示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #STEP1.T 的激活时间少于 100 ms，RLO 便为“0”。只要激活时间超过 100 ms，RLO 就
变为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CMP>U：超出非中断步的激活时间 (S7-1500)

说明

可以使用“超出非中断步的激活时间”指令，监视在监控条件下某步减去所有错误后的持续

时间。此操作不记录任何事件或错误的时间，只监视步的持续时间。

在编程环境下，将步的总激活时间（操作数 1）与所定义的持续时间（操作数 2）进行比较，

单位为毫秒。如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，

则该指令返回 RLO“0”。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >U：超出非中断步的激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING）之前，系统

将查询程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >U：超出非中断步的激活时间”将取消激
活。

结果： 
对于指令“CMP >U：超出非中断步的激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING），程序段

中仍然显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >U：超出非

中断步的激活时间”（数据类型 STRING，WSTRING）才再次显示。指令“CMP >U：超出非

中断步的激活时间”将在程序段中灰显为取消激活状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“超出非中断步的激活时间”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT
 

I、Q、M、D、L 
或常量

步的当前或上次激活时间

减去故障时间

IN2 Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常量

用于比较的持续时间

示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #STEP1.U 的激活时间减去可能发生的故障时间后少于 100 ms，RLO 便为“0”。只要激

活时间超过 100 ms，RLO 就变为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CMP>T_MAX：超出 大步激活时间  (S7-1500)

说明

可以使用“超出 大步激活时间”指令，监视在监控条件下某步的 大总持续时间。在此过

程中，还会记录所有事件或错误的时间。

在编程环境中，将步的当前或上次激活时间（操作数 1）与 大持续时间（操作数 2）进行

比较，单位为毫秒。如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比

较条件，则该指令返回 RLO“0”。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >T_MAX：超出 大步激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING）之前，系

统将查询程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >T_MAX：超出 大步激活时间”将取消
激活。

结果： 
对于指令“CMP >T_MAX：超出 大步激活时间”（数据类型 STRING、WSTRING），程序段

中仍然显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >T_MAX：超

出 大步激活时间”（数据类型 STRING，WSTRING）才再次显示。指令“CMP >T_MAX：超

出 大步激活时间”将在程序段中灰显为取消激活状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“超出 大步激活时间”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT
 

I、Q、M、D、L 
或常量

步的当前或上一次激活时

间

IN2 Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常量

用于比较的持续时间

示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #STEP1.T 的激活时间小于 #Step1.T_MAX 的 大步激活时间，RLO 便为“0”。只要超过

大步激活时间，RLO 就变为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
步时间监视的基本知识 (页 9758)
步时间监视编程 (页 9759)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CMP>T_WARN：超出警告时间 (S7-1500)

说明

可以使用“超出警告时间”指令，监视在监控条件下某步的持续时间，并在超出规定时间后

发出警告。在此过程中，还会记录所有事件或错误的时间。

在编程环境中，将步的当前或上次激活时间（操作数 1）与所定义的持续时间（操作数 2）进

行比较，单位为毫秒。如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”并输出警告。

如果不满足比较条件，则该指令返回 RLO“0”。

说明

即使执行“inactive”指令，仍会显示状态

请注意以下要求： 
• 执行指令“CMP >T_WARN：超出警告时间”（数据类型 STRING、WSTRING）之前，系统将查

询程序段中的条件（如，常开触点的值）。

• “开启监视”已启用。

• 该条件的新结果将程序段复位为 FALSE。指令“CMP >T_WARN：超出警告时间”将取消激活。

结果： 
对于指令“CMP >T_WARN：超出警告时间”（数据类型 STRING、WSTRING），程序段中仍

然显示之前的状态。 
仅当关闭“开启监视”功能后再重新启用或移动到其它程序段中时，指令“CMP >T_WARN：
超出警告时间”（数据类型 STRING，WSTRING）才再次显示。指令“CMP >T_WARN：超出

警告时间”将在程序段中灰显为取消激活状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“超出警告时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT
 

I、Q、M、D、L 
或常量

步的当前或上一次激活时

间

IN2 Input 整数、浮点数、

定时器、字符

串、DATE、
DT、DTL、
TOD、LTOD、
LDT

I、Q、M、D、L 
或常量

用于比较的持续时间

示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #Step1.T 的激活时间不超过 #Step1.T_WARN 的警告时间，RLO 便为“0”。只要超过警告

时间，RLO 就变为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 210)
步时间监视的基本知识 (页 9758)
步时间监视编程 (页 9759)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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4.1.3.6 CEM (S7-1200, S7-1500)

常规 (S7-1200, S7-1500)

添加输入/输出 (S7-1200, S7-1500)

说明

“添加输入/输出”指令用于在以下指令的功能框中，增加一个输入或输出：

类别 指令 功能框扩展

原因指令 “与”运算 该功能框中增加一个输入。

在指令框中增加一个输入后，可查询多个操作数

的信号状态并进行逻辑关联。

 

“或”运算

“异或”运算

结果指令 “赋值”运算 该功能框中增加一个输出。

在指令框中增加一个输出后，可设置多个操作数

的信号状态。

 

“S - 将结果的输出设

置为 1”
“R - 将结果的输出设

置为 0”

参数

下表列出了“添加输入/输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-120
0

S7-1500

<操作数> Input, 
Output

BOOL I、Q、

M、D、
L 或常量

I、Q、

M、D、L 
或常量

该操作数指定信号状

态待查询/设置的相应

位。

示例

以下示例说明了“添加输入”指令的工作原理：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在“与”运算指令的功能框增加了一个额外输入。可在此输入中查询操作数“myInput3”的信

号状态。操作数“myInput1”、“myInput2”和“myInput3”返回信号状态“1”时原因激活。

以下示例说明了“添加输出”指令的工作原理：

在“S - 将结果的输出设置为 1” 指令的功能框中增加一个额外输出。结果指令激活时，输出 
"myOutput1"、"myOutput2" 和 "myOutput3" 将设置为“1”。为简化起见，结果已在图中进行

水平对齐。

参见

在一个原因处添加输入和输出或对输入和输出取反 (页 9818)

引脚取反 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“引脚取反”指令，可取反输入或输出引脚处的信号状态。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理。为简化起见，结果是水平对齐的。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例 1 "#myInput1" 的信号状态为“0”。输入引脚将取反，并将信号“1”传送到 AND 功能框中。"#myInput2" 的
信号为“1”。该原因激活，"#myOutput1" 置位。

示例 2 "#myInput1" 和 "#myInput2" 的信号状态为“1”。由于该原因的输出引脚已取反，该原因未能激

活。"#myOutput1" 未置位。 

示例 3 "#myInput1" 和 "#myInput2" 的信号状态为“1”。该原因激活。由于结果的输入引脚取

反，"#myOutput1" 未置位。

 

参见

在一个原因处添加输入和输出或对输入和输出取反 (页 9818)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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原因指令 (S7-1200, S7-1500)

位逻辑运算 (S7-1200, S7-1500)

=：赋值 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用“赋值”指令查询指定操作数的信号状态。如果操作数返回信号状态“1”，则原因激

活。如果操作数的信号状态为“0”，则原因未激活。

参数

下表列出了指令“赋值”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、L 要查询其信号状态的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果 "#myInput1" 为信号“1”，原因激活。

&：“与”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

“与”逻辑运算指令可用于查询两个或更多操作数的信号状态，并根据“与”运算的真值表

评估这些信号状态。

如果所有操作数的信号状态都为“1”，则满足条件，原因激活。如果操作数的信号状态为“0”，
则不满足条件，原因未激活。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“与”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、L 操作数表示要查询其信号

状态的位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数 "#myInput1" 和 "#myInput2" 的信号状态为“1”，则原因激活。

>=1：“或”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“或”逻辑运算指令来查询两个或更多操作数的信号状态，并根据“或”运算的真

值表评估这些信号状态。

如果至少有一个操作数的信号状态为“1”，则满足条件，原因激活。如果所有操作数的信号

状态都为“0”，则不满足条件，原因未激活。

参数

下表列出了指令“或”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、L 操作数表示要查询其信号

状态的位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数 "#myInput1" 或操作数 "#myInput2" 的信号状态为“1”，则原因激活。

X：“异或”运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“异或”逻辑运算指令来查询两个或更多操作数的信号状态，并根据“异或”运算

的真值表评估这些信号状态。

如果一个操作数的信号状态为“1”，另一个操作数的信号状态为“0”，则满足条件。如果两个

操作数的信号状态同时为“1”或同时为“0”，则不满足条件，原因不激活。 
当查询两个以上操作数时，如果有奇数个查询的操作数返回结果“1”，则 RLO 为“1”。

参数

下表列出了指令“异或”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、L 操作数表示要查询其信号

状态的位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果两个操作数中有一个操作数的信号状态为“1”，则原因激活。如果两个操作数都返回信

号状态“1”或“0”，则原因未激活。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2571



比较运算 (S7-1200, S7-1500)

CMP ==：等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“等于”，查询输入 IN1 的值是否等于输入 IN2 的值。

如果满足比较条件，则原因激活。如果不满足条件，则原因不激活。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“等于”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个比较值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

说明

有关比较各数据类型的更多信息 
有关比较浮点数、字符串、定时器、日期和时钟、WORD 结构以及硬件数据类型的更多信息，

请参见“FBD 指令：CMP==”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果 "#myInput1" 等于 "#myInput2"，原因激活。

CMP <>：不等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“不等于”查询输入 IN1 的值是否不等于输入 IN2 的值。

如果满足比较条件，则原因激活。如果不满足条件，则原因不激活。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“不等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期时间、

ARRAY of <数据

类型>（ARRAY 
限值固定/可
变）、

STRUCT、
VARIANT、
ANY、PLC 数据

类型

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个比较值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

说明

有关比较各数据类型的更多信息 
有关比较浮点数、字符串、定时器、日期和时钟、WORD 结构以及硬件数据类型的更多信息，

请参见“FBD 指令：CMP<>”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果 "#myInput1" 不等于 "#myInput2"，原因激活。

CMP >=：大于或等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“大于或等于”查询输入 IN1 的值是否大于或等于输入 IN2 的值。 
如果满足比较条件，则原因激活。如果不满足条件，则原因不激活。

参数

下表列出了“大于或等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个比较值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

说明

有关比较各数据类型的更多信息 
有关比较浮点数、字符串、定时器、日期和时钟、WORD 结构以及硬件数据类型的更多信息，

请参见“FBD 指令：CMP>=”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果 "#myInput1" 大于或等于 "#myInput2"，原因激活。

CMP <=：小于或等于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“小于或等于”查询输入 IN1 的值是否小于或等于输入 IN2 的值。 
如果满足比较条件，则原因激活。如果不满足条件，则原因不激活。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“小于或等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个比较值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

说明

有关比较各数据类型的更多信息 
有关比较浮点数、字符串、定时器、日期和时钟、WORD 结构以及硬件数据类型的更多信息，

请参见“FBD 指令：CMP<=”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果 "#myInput1" 小于或等于 "#myInput2"，原因激活。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CMP >：大于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“大于”查询输入 IN1 的值是否大于输入 IN2 的值。 
如果满足比较条件，则原因激活。如果不满足条件，则原因不激活。

参数

下表列出了“大于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个比较值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

说明

有关比较各数据类型的更多信息 
有关比较浮点数、字符串、定时器、日期和时钟、WORD 结构以及硬件数据类型的更多信息，

请参见“FBD 指令：CMP>”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果 "#myInput1" 大于 "#myInput2"，原因激活。

CMP <：小于 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“小于”查询输入 IN1 的值是否小于输入 IN2 的值。 
如果满足比较条件，则原因激活。如果不满足条件，则原因不激活。

参数

下表列出了“小于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数、字

符串、定时器、

日期和时间

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第二个比较值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

说明

有关比较各数据类型的更多信息 
有关比较浮点数、字符串、定时器、日期和时钟、WORD 结构以及硬件数据类型的更多信息，

请参见“FBD 指令：CMP<”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果 "#myInput1" 小于 "#myInput2"，原因激活。

时间 (S7-1200, S7-1500)

OnDelay：延时激活 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“OnDelay：延时激活”将原因激活延时所指定的一段时间“OnDelay”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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满足原因中指定的条件时，时间段“OnDelay”开始计时。超出该时间段后，原因激活同时该

原因输出处的信号状态为“1”。 

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可能会

导致程序和实际过程之间不一致。这可能会导致严重的财产损坏及人身伤害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备处于安全状态。

• 在初始化定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保在系统处于安全状态时拍摄快照。

• 确保在传输过程中，程序不对受影响的数据进行读写操作。

参数

下表列出了该指令的参数

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OnDelay Input TIME
 

I、Q、D、L 或
常量

原因激活的延时时间段。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了该指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

“Cause1”处的信号状态从 0 变为 1 时，指定的时间段 10 ms 开始计时。超出该时间后，该

原因激活。 

参见

编程原因 (页 9813)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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OffDelay：延时取消激活 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“OffDelay：延时取消激活”将原因的取消激活延时指定的一段时间“OffDelay”。
不再满足该原因中指定的条件时，时间段“OffDelay”开始计时。超出该时间段后，原因取消

激活同时该原因输出处的信号状态为“0”。 

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可能会

导致程序和实际过程之间不一致。这可能会导致严重的财产损坏及人身伤害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备处于安全状态。

• 在初始化定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保在系统处于安全状态时拍摄快照。

• 确保在传输过程中，程序不对受影响的数据进行读写操作。

参数

下表列出了该指令的参数

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OffDelay Input TIME
 

I、Q、D、L 或
常量

原因取消激活的延时时间段。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了该指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

“Cause1”处的信号状态从 1 变为 0 时，指定的时间段 10 ms 开始计时。超出该时间后，该

原因变为未激活。 

参见

编程原因 (页 9813)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Pulse：激活指定的一段时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“Pulse：激活指定的一段的时间”，将原因激活既定的一段时间。

满足原因中指定的条件时，时间段“Pulse”开始计时。该原因输出处的信号状态为“1”。超出

该时间段后，原因取消激活同时该原因输出处的信号状态为“0”。 

危险

重新初始化实际值的危险

在时间测量时，重新初始化定时器的实际值会破坏 IEC 定时器的功能。更改实际值可能会

导致程序和实际过程之间不一致。这可能会导致严重的财产损坏及人身伤害。 
以下功能可导致实际值重新初始化：

• 通过重新初始化加载块

• 将快照加载为实际值

• 控制或强制执行实际值

• “WRIT_DBL”指令

在执行这些功能前，请采取以下预防措施：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备处于安全状态。

• 在初始化定时器的实际值前，请确保定时器已计时结束。 　 
• 如果使用快照覆盖实际值，请确保在系统处于安全状态时拍摄快照。

• 确保在传输过程中，程序不对受影响的数据进行读写操作。

参数

下表列出了该指令的参数

参数 声明 数据类型 存储区 说明

Pulse Input TIME
 

I、Q、D、L 或
常量

该原因激活的持续时间

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了该指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

“Cause1”处的信号状态从 0 变为 1 时，原因变为激活，指定的时间段 10 ms 开始计时。超

出该时间后，该原因变为未激活。 

参见

编程原因 (页 9813)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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结果指令 (S7-1200, S7-1500)

赋值 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“赋值”指令，可设置指定操作数。如果结果输入处的信号状态重新变为“1”，则指定

操作数的信号状态将设置为“1”。如果结果输入处的信号状态为“0”，则指定操作数将复位为

“0”。

参数

下表列出了“赋值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 待分配信号状态的操作

数。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理。该示例显示了三个连续周期。为简化起见，结果是水平

对齐的。

周期 1 结果输入处的信号状态为“0”。操作数 "#myOutput1" 未置位。

周期 2 结果输入处的信号状态变为“1”，操作数 "#myOutput1" 置位。

周期 3 结果输入处的信号状态变回“0”，操作数 "#myOutput1" 再次复位。

参见

编程结果 (页 9823)

S：置位输出 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“置位输出”指令，可将指定操作数的信号状态设置为“1”。仅当结果输入处的信号状

态为“1”时，才执行该指令。如果信号状态重新变为“1”，则指定的操作数将设置为“1”。如果

结果输入处的信号状态为“0”，则该操作数的信号状态保持不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“置位输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 信号为“1”时待置位的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理。该示例显示了三个连续周期。为简化起见，结果是水平

对齐的。 

周期 1 结果输入处的信号状态为“0”。操作数 "#myOutput1" 未置位。

周期 2 结果输入处的信号状态变为“1”，操作数 "#myOutput1" 将永久性置位。

周期 3 结果输入处的信号状态变回“0”，操作数 "#myOutput1" 保持置位。

参见

编程结果 (页 9823)

R: 复位输出 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“复位输出”，可将指定操作数的信号状态复位为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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仅当结果输入处的信号状态为“1”时，才执行该指令。如果信号状态重新变为“1”，则指定的

操作数将设置为“0”。如果结果输入处的信号状态为“0”，则该操作数的信号状态保持不变。

参数

下表列出了“复位输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、

D、L
信号为“1”时待复位的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理。该示例显示了三个连续周期。为简化起见，结果是水平

对齐的。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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周期 1 结果的输入在前一个周期中由指令“S”设置，为信号“1”。 
操作数 "#myOutput1" 置位。

 
周期 2 结果输入处的信号状态变为“1”，操作数 "#myOutput1" 将永久性复位。

 
周期 3 结果输入处的信号状态变回“0”。

操作数 "#myOutput1" 保持复位。

 

参见

编程结果 (页 9823)

交叉点动作 (S7-1200, S7-1500)

N：只要原因激活就设置 (S7-1200, S7-1500)

说明

动作“N：只要原因激活就设置”将结果输入处的信号状态设置为“1”。只要所分配的原因激

活，信号状态即保持为“1”。当原因变为未激活状态时，信号状将态再次设置为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2592 编程和操作手册, 11/2022



示例

以下示例说明了该动作的工作原理。该示例显示了三个连续周期。为简化起见，结果是水平

对齐的。 

周期 
1
 

原因输出处的信号状态为“0”。 
结果输入也为信号“0”，操作数 "#myOutput1" 未置位。

周期 
2

原因输出处的信号状态变为“1”。 
结果输入现在也为信号“1”，操作数 "#myOutput1" 置位。

周期 
3

原因输出处的信号状态变回“0”。 
结果输入现在也再次为信号“0”，操作数 "#myOutput1" 将复位。

动作的优先级规则

如果一个交叉点列中定义了多个动作，则整个列的结果将按照优先级规则进行计算。 
另请参见：交叉点中动作的优先级规则 (页 9836)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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动作组

在一个交叉列中，可将多个“N”动作归集为一个编程逻辑运算组中。例如，可以通过这种方

式生成“与”逻辑运算或“2 从 3”逻辑运算。 
另请参见：交叉点中的动作组 (页 9836)

参见

编程交叉点 (页 9832)

S：永久设置为 1 (S7-1200, S7-1500)

说明

动作“S：永久设置为 1”将结果输入处的信号状态设置为“1”。即使所分配的原因再次变为未

激活，该信号状态仍保持为“1”。
在交叉点列中，动作“S：永久设置为 1”和“R：永久设置为 0”始终成对使用。动作“S”将信号

状态设置为 1，之后动作“R”将信号状态重新设置为“0”。

示例

以下示例说明了该动作的工作原理。该示例显示了三个连续周期。为简化起见，结果是水平

对齐的。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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周期 1 原因输出处的信号状态为“0”。
结果输入也为信号“0”，操作数 "#myOutput1" 未置位。

周期 2 原因输出处的信号状态变为“1”。
结果输入现在为信号“1”，操作数 "#myOutput1" 复位。

周期 3 原因输出处的信号状态变回“0”。
结果输入保持为信号“1”，操作数 "#myOutput1" 保持置位。

动作的优先级规则

如果一个交叉点列中定义了多个动作，则整个列的结果将按照优先级规则进行计算。 
另请参见：交叉点中动作的优先级规则 (页 9836)

动作组

在一个交叉列中，可将多个“S”动作归集为一个编程逻辑运算组中。例如，可以通过这种方

式生成“与”逻辑运算或“2 从 3”逻辑运算。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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另请参见：交叉点中的动作组 (页 9836)

参见

编程交叉点 (页 9832)

R：永久设置为 0 (S7-1200, S7-1500)

说明

动作“R：永久设置为 0”将结果输入处的信号状态设置为“0”。即使所分配的原因再次变为未

激活，该信号状态仍保持为“0”。
在交叉点列中，动作“S：永久设置为 1”和“R：永久设置为 0”始终成对使用。动作“S”将信号

状态设置为 1，之后动作“R”将信号状态重新设置为“0”。

示例

以下示例说明了该动作的工作原理。该示例显示了三个连续周期。为简化起见，结果是水平

对齐的。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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周期 1 原因输出处的信号状态为“0”。
结果的输入在前一个周期中由指令“S”设置，为信号“1”。 
操作数 "#myOutput1" 置位。

 
周期 2 原因输出处的信号状态变为“1”。

结果输入现在为信号“0”，操作数 "#myOutput1" 复位。

 
周期 3 原因输出处的信号状态变回“0”。

结果输入现在也为信号“0”。
操作数 "#myOutput1" 保持复位。

动作的优先级规则

如果一个交叉点列中定义了多个动作，则整个列的结果将按照优先级规则进行计算。 
另请参见：交叉点中动作的优先级规则 (页 9836)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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动作组

在一个交叉列中，可将多个“R”动作归集为一个编程逻辑运算组中。例如，可以通过这种方

式生成“与”逻辑运算或“2 从 3”逻辑运算。 
另请参见：交叉点中的动作组 (页 9836)

参见

编程交叉点 (页 9832)

4.1.4 扩展指令 (S7-1200, S7-1500)

4.1.4.1 有关扩展指令的一般注意事项 (S7-1200, S7-1500)

具有 I/O 访问功能的指令的 LADDR 输入参数 (S7-1200, S7-1500)

选择 LADDR 输入参数

很多访问 I/O 设备的扩展指令都包含 LADDR 输入参数。其数据类型为 HW_IO，并包含将由

指令处理的硬件对象的硬件标识符。

硬件标识符将由网络视图中的硬件对象属性、或默认变量表的“系统常量”(System 
constants) 选项卡获取。

如果为硬件标识符选择其它值，通常会收到下列非 0 错误代码之一，具体见下例：

• 8090：在 LADDR 参数中指定的地址无效（WR_REC、RD_REC）。

• 8091：使用 LADDR 参数寻址的硬件组件不存在 (LED)。
• 8093：不允许为 LADDR 中指定的硬件 ID 使用该指令（WR_REC、RD_REC）。

有些 CPU 内部对象的硬件标识符不会显示出来，例如默认变量表的“系统常量”(System 
constant) 选项卡中的对象。如果随机选择此类硬件标识符并在 LADDR 参数中指定该硬件标

识符，则既无法保证输出非 0 错误代码，也无法保证指令正确执行。

因此强烈建议仅将数值分配给网络视图中的硬件对象属性、或默认变量表的“系统常

量”(System constants) 选项卡中显示的 LADDR 参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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4.1.4.2 日期和时间 (S7-1200, S7-1500)

T_COMP：比较时间变量 (S7-1500)

说明

此指令用于对数据类型为“定时器”或“日期和时间”的两个变量的内容进行比较。 
该指令支持以下数据类型的比较：DATE, TIME, LTIME, TOD (TIME_OF_DAY), LTOD 
(LTIME_OF_DAY), DT (DATE_AND_TIME), LDT (DATE_AND_LTIME), DTL、S5Time。
要进行比较，数据类型的长度和格式必须相同。

比较的结果将在 OUT 参数中作为返回值输出。为此，在满足比较条件时，参数 OUT 将置位为

“1”。
可通过以下几种方式进行比较：

符号 说明

EQ 如果参数 IN1 和 IN2 的时间点相同，则返回值的信号状态为“1”。
NE 如果参数 IN1 和 IN2 的时间点不同，则返回值的信号状态为“1”。
GE 如果参数 IN1 的时间点大于（晚于）或等于参数 IN2  的时间点，则返回值的信号状态为“1”。
LE 如果参数 IN1 的时间点小于（晚于）或等于参数 IN2 的时间点，则返回值的信号状态为“1”。 
GT 如果参数 IN1  的时间点大于（早于）参数 IN2 的时间点，则返回值的信号状态为“1”。 
LT 如果参数 IN1  的时间点小于（晚于）参数 IN2  的时间点，则返回值的信号状态为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“T_COMP”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input DATE, TIME, 
LTIME, TOD, LTOD, 
DT, LDT, DTL, 
S5Time

I、Q、M、D、L、P 
或常量

待比较的第一个值。

IN2 Input DATE, TIME, 
LTIME, TOD, LTOD, 
DT, LDT, DTL, 
S5Time

I、Q、M、D、L、P 
或常量

待比较的第二个值。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L、P 返回值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，可以使用“大于或等于”(Greater or equal) 比较选项比较两个 LTIME 数据类

型的时间。 
在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：选择“GE”比较选项。

由于第一个待比较的时间值（“timeValue1”）大于或等于第二个值（“timeValue2”），因此

返回值（“value1GEvalue2”）显示信号状态“TRUE”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

T_CONV：转换时间并提取 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“T_CONV”将 IN 输入参数的数据类型转换为 OUT 输出上输出的数据类型。从输入和

输出的指令框中选择进行转换的数据格式。

参数

下表列出了“T_CONV”指令的参数：如果使用了相同数据类型的输入和输出参数，则该指令

将复制对应值。

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input 整数、TIME、

日期和时间*
WORD、整

数、时间、

日期和时间*

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要转换的值

OUT Return 整数、TIME、
日期和时间*

WORD、整

数、时间、

日期和时间*

I、Q、M、D、
L、P

转换结果

* 支持的数据类型范围取决于 CPU。有关 S7-1200 和 S7-1500 模块支持哪些数据类型，请参见有效数据类型

概述。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

在以下示例中，将 DATE AND TIME 数据类型的时间转换为 LTIME OF DAY 数据类型的时间。

在全局数据块中创建两个用于存储数据的变量。

如下所示互连指令的参数并选择数据类型。

待转换的值（“inputTime”）在输出参数中作为新值（“returnTime”）输出。日期信息丢失。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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T_ADD： 时间加运算 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用该指令将 IN1 输入中的时间信息加到 IN2 输入中的时间信息上。可以在 OUT 输出参数

中查询结果。可以对下列格式进行相加操作：

• 将一个时间段加到另一个时间段上。

示例：将一个 TIME 数据类型加到另一个 TIME 数据类型上。

• 将一个时间段加到某个时间上。

示例：将一个 TIME 数据类型加到 DTL 数据类型上。

在输入和输出的指令框中选择即可定义输入参数 IN1 和输出参数 OUT 中的值对应的数据类型。

在 IN2 输入参数中，只能指定 TIME 格式的时间信息（对于 S7-1500 模块，还支持 LTIME 格
式）。 

说明

上溢/下溢

在计算过程中，可能超出输出参数 OUT 的 大值或低于 小值。通过评估使能输出 ENO，可

检测这一错误。 

参数

下表依据可能的转换显示了“T_ADD”指令的参数：

表格 4-7 将一个时间段加到另一个时间段上

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input

 
TIME TIME, LTIME I、Q、M、D、

L、P 或常量

要相加的第一个数

IN2 Input TIME TIME, LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

要相加的第二个数

OUT Return DINT, 
DWORD, 
TIME, TOD

TIME, 
LTIME, 

I、Q、M、D、
L、P

相加的结果

数据类型的选择取决于为 IN1 和 
IN2 输入参数选择的数据类型。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-8 将一个时间段加到某个时间上

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input DTL, TOD DT, TOD, 

LTOD, LDT, 
DTL

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要相加的第一个数

对于参数 IN2 中的 LTIME，只能

使用 LTOD、LDT 或 DTL。
IN2 Input TIME TIME, LTIME I、Q、M、D、

L、P 或常量

要相加的第二个数

OUT Return DINT, 
DWORD, 
TIME, TOD, 
UDINT, DTL

DT, DTL, LDT, 
TOD, LTOD

I、Q、M、D、
L、P

相加的结果

数据类型的选择取决于为 IN1 和 
IN2 输入参数选择的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，将 TIME 数据类型的时间段添加到 TOD 数据类型的时间。 
在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：为时间“timeValTOD”）和时间段（“timeValTIME”选择数据类

型。 

将添加时间（“timeValTOD”）和时间段（“timeValTIME”），结果作为时间通过输出参数 OUT
（“valueTimeResult”）显示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

T_SUB：时间相减 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用该指令将 IN1 输入参数中的时间值减去 IN2 输入参数中的时间值。可通过输出参数 OUT 
查询差值。可以对下列格式进行相减操作：

• 将时间段减去另一个时间段

示例：将数据类型为 TIME 的时间段减去数据类型为 TIME 的另一个时间段。结果可输出

到 TIME 格式的变量中。

• 从某个时间中减去时间段

示例：将数据类型为 TIME 的时间段减去数据类型为 DTL 的时间。结果可输出到 DTL 格
式的变量中。

通过为该指令的输入和输出参数选择数据类型，确定 IN1 输入参数和 OUT 输出参数中值的

格式。

说明

上溢/下溢

在计算过程中，可能超出输出参数 OUT 的 大值或低于 小值。通过评估使能输出 ENO，可

检测这一错误。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表依据可能的转换显示了“T_SUB”指令的参数：

表格 4-9 将时间段减去另一个时间段

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input TIME TIME, LTIME I、Q、M、D、

L、P 或常量

被减数

IN2 Input TIME TIME, LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

减数

OUT Return DINT, 
DWORD, 
TIME, TOD, 
UDINT

TIME, LTIME I、Q、M、D、
L、P

相减的结果

表格 4-10 从某个时间中减去时间段

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input DTL, TOD TOD, LTOD, DTL, 

DT, LDT
I、Q、M、D、
L、P 或常量

被减数

对于参数 IN2 中的 LTIME，
仅支持 LTOD、LDT 或 DTL。

IN2 Input TIME TIME, LTIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

减数

OUT Return DTL, DINT, 
DWORD, 
TIME, TOD, 
UDINT

TOD, LTOD, DTL, 
DT, LDT

I、Q、M、D、
L、P

相减的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，从 TOD 数据类型的时间中减去 TIME 数据类型的时间段。 
在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连该指令的参数，如下所示：为时间“value1TOD”）和时间段（“value2Time”选择数据类

型。

将减去时间（“value1TOD”）和时间段（“value2Time”），结果作为时间通过输出参数 OUT
（“value1MINvalue2”）显示。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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T_DIFF： 时间值相减 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用该指令将 IN1 输入参数中的时间值减去 IN2 输入参数中的时间值。结果将发送到输出参

数 OUT 中。

• 如果 IN2 输入参数中的时间值大于 IN1 输入参数中的时间值，则 OUT 输出参数中将输出

一个负数结果。

• 如果减法运算的结果超出 TIME 值范围，则使能输出 ENO 的值为“0”。根据所用的数据类

型，获得的结果值截断或为“0”(0:00)。
– 如果选择 DTL 数据类型的被减数和减数，则计算结果的数据类型为 TIME。不能大于 24 

天，否则使能输出 ENO 的值为“0”，且结果为“0”。
– 如果选择数据类型为 LDT 的被减数和减数，则可避免该限制条件。

参数

下表列出了“T_DIFF”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input DTL, DATE, 

TOD
DTL, DATE, DT, 
TOD, LTOD, 
LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

被减数

IN2 Input DTL, DATE, 
TOD

DTL, DATE, DT, 
TOD, LTOD, 
LDT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

减数

OUT Return TIME, INT TIME, LTIME, 
INT

I、Q、M、D、
L、P

输入参数之间的差值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

使用 SCL 中的“T_DIFF”指令

在 SCL 中，OUT 参数预设的数据类型为 TIME（另请参见“SCL 指令数据类型的基本信息 
(页 9623)”；如果 OUT 参数的数据类型为 INT，则需为指令名称 T_DIFF 添加“_INT”扩展（另

请参见：“更改 SCL 指令的数据类型 (页 9624)”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

在以下示例中，将计算两个 TOD 数据类型的时间之间的时间差。以“TIME”数据类型指定时

间差。

在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

如下所示互连指令的参数并选择数据类型。使用第一个选项，指定时间点的数据类型。使用

第二个选项，指定时间差的数据类型。

将第一个时间（“todvalue1”）与第二个时间（“todvalue2”）相减，差值作为时间段通过输出

参数 OUT（“timevalueDIFF”）显示。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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T_COMBINE：组合时间 (S7-1200, S7-1500)

说明     
该指令用于合并日期值和时间值，并生成一个合并日期时间值。

• 日期在输入参数 IN1 中输入。对于数据类型 DATE，请使用介于 1990-01-01 和 
2089-12-31 之间的值（系统不会对此进行检查）。

• 此时间在 IN2 输入值（TOD/LTOD 数据类型）中输入。

• 合并后的日期和时间值数据类型在 OUT 输出值中输出。

参数

下表列出了“T_COMBINE”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN1 Input DATE DATE I、Q、M、D、L、

P 或常量

日期的输入变量

IN2 Input TOD TOD, LTOD I、Q、M、D、L、
P 或常量

时间的输入变量

OUT Return DTL DT, DTL, LDT I、Q、M、D、L、
P

日期和时间的返回值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

在 SCL 程序中使用 T_COMBINE
将指令“T_COMBINE”从“指令”(Instructions) 任务卡拖放到 SCL 编程窗口中时，内部指令 
CONCAT_DATE_TOD 或 CONCAT_DATE_LTOD 显示在该窗口内。

示例

在以下示例中，将 TOD 数据类型的时间与 DATE 数据类型的日期组合在一起。以 DT 数据类

型指定返回值。

在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如下所示互连指令的参数并选择数据类型。使用第一个选项，指定时间的数据类型

（“valueTOD”）。使用第二个选项，指定返回值的数据类型（“combTIME”）。

日期（“valueDATE”将按照时间（“valueTOD”）的规范进行扩展，返回值通过输出参数 OUT
（“combTIME”）显示。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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时间函数 (S7-1200, S7-1500)

WR_SYS_T： 设置时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用该指令，可设置 CPU 时钟的日期和时间（模块时间）。在输入参数 IN  中输入日期和时

间。输入值必须介于以下范围内：

• 对于 DT： 小为 DT#1990-01-01-0:0:0， 大为 DT#2089-12-31-23:59:59.999
• 对于 LDT： 小为 LDT#1970-01-01-0:0:0.000000000， 大为 

LDT#2200-12-31-23:59:59.999999999
• 对于 DTL： 小为 DTL#1970-01-01-00:00:00.0， 大为  

DTL#2200-12-31-23:59:59.999999999
可以在 RET_VAL 输出参数中查询在执行该指令期间是否发生了错误。

“WR_SYS_T”指令不能用于传递有关本地时区或夏令时信息。

说明

CPU 时钟的模块时间

CPU 时钟将模块时间转换为世界协调时间 (UTC)。因此，模块时间总是存储在 CPU 时钟中，

而不带因子“本地时区”或“夏令时”。之后，CPU 时钟将基于模块时间计算 CPU 时钟的

本地时间。

CPU 时钟的模块时间将用作 CPU 发起的所有时间处理过程的模板。使用示例： 
• 基于模块时间计算 CPU 时钟的本地时间

• 在“在线与诊断”(Online & Diagnostics) 中，显示本地时间中的模块时间

• 块属性

• CPU 诊断缓冲区中的条目

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“WR_SYS_T”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input DTL DT **, DTL, 

LDT
I、Q、M、D、
L、P 或常量 *

日期和时间

RET_VAL Return INT INT I、Q、M、D、
L、P

指令的状态

* 数据类型 DT 和 DTL 无法用于以下存储区：输入、输出和位存储器。

** 使用数据类型 DT 时，毫秒信息将不传送到 CPU 中。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#....) 

说明

0000 无错误

8080 日期错误

8081 时间错误

8082** 月的指定值无效（DTL 格式中的字节 2）。

8083** 日的指定值无效（DTL 格式中的字节 3）。

8084** 小时的指定值无效（DTL 格式中的字节 5）。

8085** 分钟的指定值无效（DTL 格式中的字节 6）。

8086** 秒钟的指定值无效（DTL 格式中的字节 7）。

8087** 纳秒的指定值无效（DTL 格式中的字节 8 到 11）。

80B0 实时时钟故障。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

** 仅适用于以 DTL 格式在 IN 参数中指定的日期和时间信息

示例

在以下示例中，设置 CPU 时钟的日期和时间。使用的数据类型为 DATE AND TIME。
在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连该指令的参数，如下所示：选择 DATE AND TIME 数据类型。

如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“WR_SYS_T”指令。将用要设置的

时间（“inputTIME”）覆盖 CPU 时钟的模块时间。输出参数 RET_VAL（“returnValueT”）用于

指示处理无错误。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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您可以确定 CPU 时钟是否正确接收了新模块时间（“inputTIME”），如下所示：

• 使用 S7-1500 CPU 的显示屏：在 CPU 显示屏上导航到“设置 > 日期和时间 > 常
规”(Settings > Date & Time > General)。

• 使用 TIA Portal：使用“RD_SYS_T (页 2615)”指令读取 CPU 时钟的模块时间。

• 使用 TIA Portal：导航到 CPU 的“在线与诊断”(Online & Diagnostics) 条目，并打开“功

能 > 设置时间”(Functions > Set time of day) 选项卡。 
为 CPU 时钟的模块时间设置协调世界时间 (UTC)。在本示例中，在 TIA Portal 参数中将欧

洲中部时间设置为本地时间。在 TIA Portal 的“在线与诊断”(Online & Diagnostics) 条目

中为要设置的时间（“inputTIME”）相应地增加 1 小时。使用夏令时，需额外增加一个小

时。计算出的本地时间以 12 小时制格式输出。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

RD_SYS_T： 读取时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用该指令读取 CPU 时钟的当前日期和当前时间（模块时间）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在此指令的 OUT 输出参数中输出读取的日期。得出的值不包含有关本地时区或夏令时的信息。

说明

CPU 时钟的模块时间

CPU 时钟将模块时间转换为世界协调时间 (UTC)。因此，模块时间总是存储在 CPU 时钟中，

而不带因子“本地时区”或“夏令时”。之后，CPU 时钟将基于模块时间计算 CPU 时钟的

本地时间。

CPU 时钟的模块时间将用作 CPU 发起的所有时间处理过程的模板。使用示例： 
• 基于模块时间计算 CPU 时钟的本地时间

• 在“在线与诊断”(Online & Diagnostics) 中，显示本地时间中的模块时间

• 块属性

• CPU 诊断缓冲区中的条目

可以在 RET_VAL 输出中查询在执行该指令期间是否发生了错误。

参数

下表列出了“RD_SYS_T”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
RET_VAL Return INT INT I、Q、M、D、

L、P
指令的状态

OUT Output DTL DT, DTL, LDT I、Q、M、D、
L、P *

CPU 的日期和时间

* 数据类型 DT 和 DTL 无法用于以下存储区：输入、输出和位存储器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#....) 

说明

0000 无错误

8081 由于数据读取超出 OUT 参数已选数据类型所允许的范围，因此无法保存。

• DT： 小为 DT#1990-01-01-0:0:0， 大为 DT#2089-12-31-23:59:59.999
• LDT： 小为  LDT#1970-01-01-0:0:0.000000000， 大为 

LDT#2262-04-11-23:47:16.854775807
• DTL： 小为 DTL#1970-01-01-00:00:00.0， 大为 

DTL#2262-04-11-23:47:16.854775807
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，读取 CPU 时钟的模块时间。使用的数据类型为 DATE AND TIME。
在全局数据块中创建两个用于存储数据的变量。

互连该指令的参数，如下所示：选择 DATE AND TIME 数据类型。

将读取 CPU 时钟的模块时间，并通过输出参数 OUT（“outputTIME”）显示。输出参数 
RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

RD_LOC_T： 读取本地时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用该指令从 CPU 时钟读取当前本地时间，并将此时间在 OUT 输出中输出。在输出本地时

间时，会用到夏令时和标准时间的时区和开始时间（已在 CPU 时钟的组态中设置）的相关

信息。

参数

下表列出了“RD_LOC_T”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
RET_VAL Return INT INT I、Q、M、D、L、

P
指令的状态

OUT Output DTL DT, LDT, DTL I、Q、M、D、L、
P *

本地时间

* 数据类型 DT 和 DTL 无法用于以下存储区：输入、输出和位存储器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#....) 

说明

0000 无错误

0001 无错误。本地时间输出为夏令时。

8080 无法读取本地时间。

8081 由于当前的本地时间超出 OUT 参数已选数据类型所允许的范围，因此无法保存。

• DT： 小为 DT#1990-01-01-0:0:0， 大为 DT#2089-12-31-23:59:59.999
• LDT： 小为 LDT#1970-01-01-0:0:0.000000000， 大为 

LDT#2262-04-11-23:47:16.854775807
• DTL： 小为 DTL#1970-01-01-00:00:00.0， 大为  

DTL#2262-04-11-23:47:16.854775807
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，读取 CPU 时钟的本地时间。使用的数据类型为 DATE AND TIME。
在全局数据块中创建两个用于存储数据的变量。

互连该指令的参数，如下所示：选择 DATE AND TIME 数据类型。

将读取 CPU 时钟的本地时间，并通过输出参数 OUT（“outputLocTIME”）显示。输出参数 
RET_VAL（“returnValue”）指示处理无错误，通过此调用，将本地时间作为夏令时输出。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

WR_LOC_T： 写入本地时间 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“WR_LOC_T”用于设置 CPU 时钟的日期和时间。在输入参数 LOCTIME 中，输入日期和时

间作为本地时间。

输入值必须介于以下范围内：

• DTL： 小值为 DTL#1970-01-01-00:00:00.0， 大值为 DTL#2200-12-31 
23:59:59.999999999

• LDT： 小值为 LDT#1970-01-01-0:0:0.000000000， 大值为 LDT#2200-12-31 
23:59:59.999999999

本地时间和系统时间的时间信息粒度与具体产品有关，且至少为 1 毫秒。对于 LOCTIME 参
数中小于 CPU 所支持的值的输入值，将在系统计算期间进行上舍入。

可以在 RET_VAL 输出参数中查询在执行该指令期间是否发生了错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“WR_LOC_T”指令的参数：

参数

 
声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
LOCTIME Input DTL DTL, LDT I、Q、M、D、

L、P 或常量 *
本地时间

DST Input BOOL BOOL I、Q、M、D、
L、P、T、C 或
常量

Daylight Saving Time
仅在“双重小时值”期间时钟更

改为标准时间时才进行求值。

• TRUE = 夏令时（第一个小时

值）

• FALSE = 标准时间（第二个小

时值）

RET_VAL Return INT INT I、Q、M、D、
L、P

错误消息（参见“RET_VAL 参
数”）

* 数据类型 DTL 无法用于以下存储区：输入、输出和位存储器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 DST (Daylight Saving Time)
仅当从夏令时切换为标准时间时，才会对参数 DST 进行评估：

• 从夏令时切换到标准时间时，使用 DST 进行评估

在 3 a.m 时，时钟向后设置 (1) 一个小时。即，02:00:00:000000000 AM 和 
02:59:59:999999999 AM 之间间隔了两个小时。

因此，对于 LOCTIME 中所有介于 02:00:00:000000000 AM 和 02:59:59:999999999 AM 
之间的时间，需要声明该时间是在时间切换之前还是之后。DST 参数的用法如下所示：

– DST=TRUE 时，该时间为两小时中的第一个小时。即，仍为夏令时时间。

– DST=FALSE 时，该时间为两小时中的第二个小时。即，为标准时间。

对于 LOCTIME 中这两小时之外的所有时间，DST 将无关。

• 从标准时间切换到夏令时

参数 DST 与标准时间到夏令时之间的切换无关。

在 2 a.m 时，时钟向前设置 (1) 一个小时。即，02:00:00:000000000 AM 和 
02:59:59:999999999 AM 之间不含任何小时间隔。

如果在 LOCTIME 处指定该小时内的某个时间，则将输出错误代码 W#16#8089。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2621



(1)在此，假设采用欧洲中部时间 (CET)。CET 的切换时间为 2:00 AM（夏令时开始时间）或 
3:00 AM（夏令时结束时间）。不同时区的切换时间可能会有啥不同。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#....) 

说明

0000 无错误。

8080 参数 LOCTIME 的值无效。

8081 LOCTIME 参数中指定的时间值超出有效值范围：

• DTL： 小值为 DTL#1970-01-01-00:00:00.0， 大值为 DTL#2200-12-31 
23:59:59.999999999

• LDT： 小值为 LDT#1970-1-1-0:0:0.000000000， 大值为 LDT#2200-12-31 
23:59:59.999999999

8082** 月的指定值无效（DTL 格式中的字节 2）。

8083** 日的指定值无效（DTL 格式中的字节 3）。

8084** 时的指定值无效（DTL 格式中的字节 5）。

8085** 分的指定值无效（DTL 格式中的字节 6）。

8086** 秒的指定值无效（DTL 格式中的字节 7）。

8087** 纳秒的指定值无效（DTL 格式中的字节 8 到 11）。

8089 时间值不存在（切换到夏令时时小时已过）。

80B0 实时时钟发生了故障。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

** 仅适用于 DTL 格式的 LOCTIME 参数的本地时间信息。

示例

在以下示例中，设置 CPU 时钟的本地时间。使用的数据类型为 DTL。
在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连该指令的参数，如下所示：选择 DTL 数据类型。

如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“WR_LOC_T”指令。将用要设置的

时间（“inputLocTIME”）覆盖 CPU 时钟的本地时间。输出参数 RET_VAL（“returnValue”）用

于指示处理无错误。输入参数 DST（“dstValue”）指定时间信息是指标准时间。该参数仅与

“两小时”有关（参见说明“参数 DST”）。

您可以确定 CPU 时钟是否正确接收了新本地时间（“inputLocTIME”），如下所示：

• 使用 S7-1500 CPU 的显示屏：在 CPU 显示屏上导航到“设置 > 日期和时间 > 常
规”(Settings > Date & Time > General)。

• 使用 TIA Portal：使用“RD_LOC_T (页 2618)”指令读取 CPU 时钟的本地时间。

• 使用 TIA Portal：导航到 CPU 的“在线与诊断”(Online & Diagnostics) 条目，并打开“功

能 > 设置时间”(Functions > Set time of day) 选项卡。 
本地时间以 12 小时制格式输出。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

SET_TIMEZONE：设置时区 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“SET_TIMEZONE”设置进行本地时区和夏令时/标准时间切换的参数。

可通过指令“SET_TIMEZONE”进行以上设置（与 CPU 属性中的时间设置相对应）。而执行指令

“SET_TIMEZONE”需定义 TimeTransformationRule 系统数据类型的相应参数。

本地时间将根据采用该时区和夏令时/标准时间切换设置的系统时间进行计算。CPU 的系统

事件为 UTC 时间。系统时间专用于系统内的通信。

说明

调用“SET_TIMEZONE”指令

指令“SET_TIMEZONE”将内部数据写入 CPU 的装载存储器中。因此，在发生电源故障时，将

应用时区中的更改内容。而无需要再次调用该指令。

每次更改时区时，需要调用该指令一次。例如，建议在启动 OB 中调用“SET_TIMEZONE”。 

说明

用于 S7-1500 系列的 CPU
“SET_TIMEZONE”指令只能用于 S7-1500 系列的 CPU（固件版本为 V1.7 及更高）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“SET_TIMEZONE”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
P 或常量

• S7-1200：此函数在 REQ 为上升沿

时执行。

• S7-1500 和 SET_TIMEZONE 版本 < 
V2.0：REQ=1 时，执行该函数。

• S7-1500 和 SET_TIMEZONE 版本 >= 
V2.0：此函数在 REQ 为上升沿时执

行。

执行函数意味着开始传送时区并对装载

存储器执行写操作。

TimeZone Input TimeTransformati
onRule 

D、L 在参数 TimeZone 中连接系统数据类型 
TimeTransformationRule （请参见下

文）。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L、
P

状态参数：

• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程

中

• 1：作业已经成功完成

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L、
P

状态参数：

• 0：作业尚未启动或已完成

• 1：作业尚未完成。无法启动新作

业。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L、
P

状态参数：

• 0：无错误

• 1：出错

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L、
P

在参数 STATUS 处输出详细的错误和状

态信息。该参数设置仅维持一次调用所

持续的时间。因此，要显示其状态，应

将 STATUS 参数复制到可用数据区域。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 TimeZone
将本地时区参数和夏令时/标准时间转换参数存储在 TimeTransformationRule 系统数据类型

中 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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通过在数据块或函数块的本地接口中输入 TimeTransformationRule 作为数据类型的方式创建 
TimeTransformationRule。 

指令
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TimeTransformationRule 的结构如下：

名称 数据类型 说明

TimeTransformationR
ule

STRUCT  

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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名称 数据类型 说明

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Bias INT 本地时间与系统时间 (UTC) 之间的时差（单位为分

钟）。该值必须介于 -720 到 +780 分钟（-12 到 +13 小
时）之间。

值（UTC -12 到 +13 小时）对应于用户在 CPU 属性中

指定的时区。

DaylightBias INT 标准时间与夏令时之间的时差（单位为分钟）。该值必

须介于 0 和 120 分钟之间。

• 值“0”表示禁用夏令时和标准时间之间的转换。

“DaylightStart...”和“StandardStart..”的值设为“0”。
仅计算偏差值（本地时间与系统时间的时差）。

• 如果值不为“0”，将对 TimeTransformationRule 结
构的所有变量进行求值。如果输入无效，将通过参

数 STATUS 输出错误代码 808F。
向夏令时切换的时间规范。以下时间始终是指本地时间。

DaylightStartMon
th

USINT 向夏令时切换的月份：

1 = 一月

2 = 二月

3 = 三月

...
12 = 十二月

DaylightStartWee
k

USINT 向夏令时切换的星期。

1 = 该月的第一周

...
5 = 该月的 后一周

DaylightStartWee
kday

USINT 向夏令时切换的工作日： 
1 = 星期日

...
7 = 星期六

DaylightStartHour USINT 向夏令时切换的小时

DaylightStartMinu
te

USINT 向夏令时切换的分钟

向标准时间切换的时间规范。以下时间始终是指本地时间。

StandardStartMon
th

USINT 向标准时间切换的月份：

1 = 一月

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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名称 数据类型 说明

2 = 二月

3 = 三月

...
12 = 十二月

StandardStartWee
k

USINT 向标准时间切换的星期： 
1 = 该月的第一周

...
5 = 该月的 后一周

StandardStartWee
kday

USINT 向标准时间切换的工作日： 
1 = 星期日

...
7 = 星期六

StandardStartHou
r

USINT 向标准时间切换的小时

StandardStartMin
ute

USINT 向标准时间切换的分钟

TimeZoneName STRING[8
0]

未使用：系统将忽略所组态的字符串，不会写入 CPU 内
部数据中。

参数 STATUS

错误代码*
(W#16#....) 

说明

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
808F TimeZone 参数处 TimeTransformationRule 的结构、内容或数据类型无效或不一致。

8092 该 CPU 类型或 CPU 的当前固件版本不支持“SET_TIMEZONE”指令。

80C3 临时资源错误：CPU 当前正在处理的同步块调用的 大数量。仅当至少一个块调用执行完成

后，才能执行“SET_TIMEZONE”。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

说明

示例的有效性

以下示例仅以这种形式应用于指令版本 < V2.0 的 S7-1500。

在以下示例中，设置用于进行本地时区和夏令时/标准时间切换的参数。建议在启动 OB 中调

用该示例。

创建以下变量，用于在全局数据块中存储数据：“timezone”的结构（数据类型为 
TimeTransformationRule）和 5 个附加变量。 

说明

如果要在启动 OB 中调用该示例：将“execute”变量的初始值设置为“TRUE”。

创建一个本地变量，互连输出参数 DONE。

程序段 1：互连“SET_TIMEZONE”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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此外，还需创建以下互连：

程序段 2：如果发生错误，则将状态信息保存在“memErrStatus”变量中。

程序段 3：执行成功后，自动复位置输入参数 REQ（“execute”），如下所示：

程序段 4：为确保在启动 OB 中调用时，“SET_TIMEZONE”指令可完整执行，需使用指令 JMP
（见程序段 4）和 Label（见程序段 1）。

指令
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说明

如果要在启动 OB 中调用该示例，则 CPU 必须在启动时运行该示例。并在该示例加载到 CPU 
之前，将 CPU 设置为 STOP 模式。之后，再将 CPU 设置为 RUN 模式。

如果输入参数 REQ（“execute”）的返回信号状态为“TRUE”，则 CPU 时钟的时区数据将覆盖

为待设置的数据（“timezone”）。即：

• 输出参数 BUSY（“modeBUSY”）将转至信号状态“TRUE”。处理后，输出参数 BUSY 将显示

值“FALSE”；输出参数 DONE（“#statDone”）将显示值“TRUE”。成功状态将保存到

“modeDONE”变量中。

• 在输出参数 STATUS（“statusTime”）处，指示具体的处理方式*。（*作业处理开始（值为

“7001”），之后该指令将显示为已激活（值为“7002”）。）

• 输出参数 ERROR（“modeERROR”）指示处理正在运行，且无错误（信号状态为“FALSE”）。

注：“SET_TIMEZONE”指令由电平触发。仅当输入参数 REQ（“execute”）的返回信号状态为

“TRUE”时，才执行该指令。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2632 编程和操作手册, 11/2022



SET_TIMEZONE 成功执行后（“modeDONE”为“TRUE”），输入参数 REQ（“execute”）的值将

自动复位为“FALSE”。为此，“statusTime”将查询“16#7002”的值。复位后，输出状态值

“16#7000”。

您可以确定 CPU 时钟是否正确接收了要设置的数据（“timezone”），如下所示：

• 使用 S7-1500 CPU 的显示屏：在 CPU 显示屏上导航到“设置 > 日期和时间 > 夏令

时”(Settings > Date & Time > Daylight Saving Time)。
• 使用 TIA Portal：使用“RD_LOC_T (页 2618)”指令读取 CPU 时钟的本地时间。

• 使用 TIA Portal：使用“RD_SYS_T (页 2615)”指令读取 CPU 时钟的模块时间。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

SNC_RTCB： 同步从站时钟 (S7-1500)

定义：同步从站时钟     
同步时钟从站是指将某总线段的时钟主站的日期和日时钟传送到该总线段中的所有时钟从站。

指令
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说明

使用该指令，可同步 CPU 上或总线段上的所有从站本地时钟，而与设定的同步时间间隔无关

（CP 或 CM 的外部接口属于不同的总线段）。仅当在其实时时钟被指定为至少一个总线段的

主站时钟的 CPU 上调用了“SNC_RTCB”时，同步才可能成功。

参数

下表列出了“SNC_RTCB”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则

返回值将包含错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 同步期间未发生错误。

0001 未将现有时钟指定为任何总线段的主站时钟。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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TIME_TCK： 读取系统时间 (S7-1500)

说明      
使用指令“TIME_TCK”，可以读取 CPU 的系统时间。该系统时间是一个时间计数器，从 0 开
始计数，直至 大值 2147483647 ms。发生溢出时，系统时间将重新从“0”开始计数。系统

时间的时间刻度和精度均为 1 ms。而且系统时间仅受 CPU 操作模式影响。例如，使用系统

时间，通过比较两次“TIME_TCK”调用的结果，可以测量一个过程的持续时间。该指令不提供

任何错误信息。

下表列出了系统时间根据 CPU 操作模式的变化。

操作模式 系统时间...
启动 ... 持续更新。

RUN ... 持续更新。

STOP ... 停止计数并保持当前值。

暖启动 ... 将删除并从“0”开始重新计数。

参数

下表列出了“TIME_TCK”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return TIME I、Q、M、D、L 参数 RET_VAL  中包含 
读取的系统时间，范围： 
0 到 231 -1 ms。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，读取 CPU 的系统时间。以 TIME 数据类型指定返回值。

在全局数据块中创建一个用于存储数据的变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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互连该指令的参数，如下所示：

将读取 CPU 的系统时间，并通过输出参数 RET_VAL（“outputCPUtimer”）显示。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

RTM：运行时间定时器 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用该指令对 CPU 的 32 位运行小时计数器执行设置、启动、停止和读取操作。

请注意，在执行用户程序期间也可以停止或重新启动运行小时计数器，但这可能会导致保存

的值不正确。

指令
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参数

下表列出了“RTM”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

NR Input RTM I、Q、M、D、L 或
常量

运行小时计数器的编号

编号从 0 开始。

有关 CPU 的运行小时计数器数目的信息，请

参见技术规范。

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

作业 ID：
• 0：读取（随后将状态写入 CQ，当前值

写入 CV）。在运行小时计数器达到 
(2^31) - 1 小时后，将停在可显示的 后

一个值处并输出一条“上溢”(Overflow) 
错误消息。

• 1：启动（从上一计数值开始）

• 2：停止

• 4：设置为参数 PV 中指定的值

• 5：设置为参数 PV 中指定的值并启动

• 6：设置为参数 PV 中指定的值并停止

PV Input DINT I、Q、M、D、L 或
常量

运行小时计数器的新值

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回值

将包含错误代码。

CQ Output BOOL I、Q、M、D、L 运行小时计数器的状态（1：正在运行）

CV Output DINT I、Q、M、D、L 运行小时计数器的当前值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

8080 运行小时计数器的错误编号

8081 将负值传递到 PV 参数。

8082 运行小时计数器上溢

指令
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错误代码

(W#16#...)
说明

8091 MODE  输入参数含有无效值。

常见错误信息 另请参见“使用 GET_ERR_ID 评估错误” 

示例

在以下示例中，设置 CPU 的运行小时计数器，并在一小时后读取值。 
在全局数据块中创建六个用于存储数据的变量。

互连该指令的参数，如下所示：在输入参数 NR 中，指定 CPU 的运行小时计数器编号。

如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“RTM”指令。CPU 的运行小时计数

器设置为目标值（“in_processValue”）并启动。在启动运行小时计数器后，将输入参数 MODE
（“comandMODE”）的值设置为“0”。（要执行此操作，请单击参数并选择“修改操作数 > 设
置为 0”(Modify operand > Set to 0)。）因此，“RTM”指令仅原样读取运行小时计数器的当前值

（“currentValue”）。输出参数 CQ（“statusRTM”）指示在运行小时计数器启动后，运行小时

计数器正在运行（值为“TRUE”）。输出参数 RET_VAL（“returnValue”）指示处理正在运行，

且无错误。 

指令
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一小时后，输出参数 CV（“currentValue”）指示值“6”。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

4.1.4.3 字符串 + 字符 (S7-1200, S7-1500)

S_MOVE： 移动字符串 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用此指令将参数 IN 中字符串 (W)STRING 的内容写入在参数 OUT 中指定的数据区域。

要复制数据类型为 ARRAY 的变量，可使用指令“MOVE_BLK”和“UMOVE_BLK”。

指令
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参数

下表列出了“S_MOVE”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 源字符串

OUT Output STRING, 
WSTRING

D、L 目标字符串

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，将输入参数 IN 中字符串的内容复制到输出参数 OUT 中的另一个字符串。使

用的数据类型为 STRING。
在全局数据块中创建两个用于存储数据的变量。

互连该指令的参数，如下所示：

要复制的字符串的结果（“stringValueIN”）通过输出参数 OUT（“stringValueOUT”）输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2640 编程和操作手册, 11/2022



有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

S_COMP： 比较字符串 (S7-1500)

说明

使用该指令，可比较两个 (W)STRING  格式的变量的内容，并将比较结果作为返回值输出。要

比较的变量连接到输入 IN1  和 IN2 。只能为这些输入参数指定用符号定义的变量。

使用指令框，可选择比较条件。如果满足比较条件（例如大于或等于），则输出参数 OUT  的
信号状态将设置为“1”。
选择以下某个比较条件：

符号 说明

EQ 如果参数 IN1 处的字符串与参数 IN2  处的字符串相同，则返回值的信号状态为

“1”。
NE 如果参数 IN1  处的字符串与参数 IN2  处的字符串不同，则返回值的信号状态为

“1”。
GT (1) 如果参数 IN1  处的字符串大于参数 IN2  处的字符串，则返回值的信号状态为“1”。
LT (1) 如果参数 IN1  处的字符串小于参数 IN2  处的字符串，则返回值的信号状态为“1”。
GE (1) 如果参数 IN1  处的字符串大于或等于参数 IN2  处的字符串，则返回值的信号状

态为“1”。 
LE (1) 如果参数 IN1  处的字符串小于或等于参数 IN2  处的字符串，则返回值的信号状

态为“1”。
(1) 按照字符的 ASCII 码从左侧开始比较字符（例如“a”大于“A”）。第一个不同的字符决定比

较结果。如果较长字符串的左侧部分与较短字符串相同，则表示较长字符串更长。

参数

下表列出了“S_COMP”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input STRING, 
WSTRING*

D、L 或常量 输入变量，格式为 
STRING / WSTRING。

IN2 Input STRING, 
WSTRING*

D、L 或常量 输入变量，格式为 
STRING / WSTRING。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 比较的结果

* 如果在接口声明中为临时变量使用数据类型 STRING / WSTRING，则定义字符串的 大长度

（有关更多信息，请参见数据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，可以使用“等于”(Equal) 比较选项比较两个“STRING”数据类型的字符串。 
在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：选择 STRING 数据类型和 EQ 比较选项。

由于第一个待比较字符串的值（“stringvalue1”）等于第二个字符串（“stringvalue2”）的值，

因此比较结果（“svalue1EQsvalue2”）显示信号状态“TRUE”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

S_CONV：转换字符串 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用该指令将 IN 输入中的值转换为 OUT 输出中指定的数据格式。通过为 OUT 输出参数选

择数据类型，确定转换的输出格式。

可实现下列转换：

• 转换字符串

• 将一个数字值或字符转换为字符串

• 将字符转换为字符

说明

显式转换

有关显式转换的更多信息，请参见：

• S7-1200-CPU：“显式转换 (页 606)”
• S7-1500-CPU：“显式转换 (页 475)”

指令
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转换字符串

• 转换数字值（整数或浮点数）：

将针对 IN 输入参数中指定的字符串的所有字符执行转换。允许的字符包括数字“0”到“9”、
小数点以及加减号。字符串的第一个字符可以是有效数字或符号。将忽略前导空格和指

数计数制。

• 转换字符：

将字符串转换为字符时，字符串中的第一个字符将传送到参数 OUT 中。

• 转换字符串：

将一个数字值或字符转换为字符串

• 通过为 IN 输入选择数据类型，确定要转换的数字值的格式。在输出 (W)STRING 处，指定

一个 OUT 数据类型的有效变量。转换后字符串的长度取决于 IN 输入中的值。 

说明

返回值处变量中的内容

在 SCL 中，运算后返回的字符串将覆盖返回值处变量中的内容

在其它编程语言中，返回的字符串仅插入返回值处的变量中。例如，如果返回的字符串

长度为 6 个字符，而返回值处的变量已包含了 10 个字符，则返回值处该变量中的其余 4 
个字符将保留，与返回的字符串一同包含在该变量中。 

• 转换结果将从第三个字节开始另存为字符串。该字符串的第一个字节记录了字符串的

大长度，第二个字节记录了字符串的实际长度。输出正数字值时不带符号。

说明

SCL 中的符号

在 SCL 中，字符串显示时通常带有一个前置符号。

• 如果将数字值 0（INT 或 UINT 数据类型）转换为一个字符串（如，INT_TO_STRING(0)），

则转换后字符串的长度为 6 个字符。

• 当数字值转换为字符串时，字符串的第一个字符用空格填充。空格的数量取决于数字值

的长度。

说明

SCL 特定信息

当数字值转换为字符串时，字符串的第一个字符不会使用空格进行填充。 
如果要将该字符串的第一个字符填充为空格，则可使用“VAL_STRG”指令。

• 转换 (W)CHAR 字符时，该字符将写入字符串的第一个位置处。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

转换浮点数期间的指数计数法

使用指令“S_CONV”转换浮点数时，请勿使用指数计数法（“e”或“E”）。转换浮点数时，应使

用指数计数法，而非指令“STRG_VAL”。通过该指令的参数 FORMAT，可选择指数计数法输入

格式。

参数

下表依据可能的转换显示了“S_CONV”指令的参数：

表格 4-11 将字符串转换为数字值的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 要转换的值

OUT Output CHAR, WCHAR, 
USINT, UINT, 
UDINT, ULINT, 
SINT, INT, DINT, 
LINT, REAL, 
LREAL

I、Q、M、D、L 转换结果

表格 4-12 将字符串转换为字符串时的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 要转换的值

OUT Output STRING, 
WSTRING

D、L 转换结果（可能的转换：STRING 
到 WSTRING 或相反）

指令
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表格 4-13 将数字值或字符转换为字符串时的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input CHAR, WCHAR, 
USINT, UINT, 
UDINT, ULINT, 
SINT, INT, DINT, 
LINT, REAL, 
LREAL

I、Q、M、D、L 或
常量

要转换的值

OUT Output STRING, 
WSTRING

D、L 转换结果

表格 4-14 将字符转换为字符时的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input CHAR, WCHAR I、Q、M、D、L 或
常量

要转换的值

OUT Output CHAR, WCHAR I、Q、M、D、L 转换结果（可能的转换：CHAR 到 
WCHAR 或相反）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，将 INT 数据类型的数值转换为一个 STRING 数据类型的字符串。 
在全局数据块中创建两个用于存储数据的变量。

互连该指令的参数，如下所示：要执行此操作，请选择数据类型。使用第一个选项，指定待

转换值的数据类型（“inputValueNBR”）。使用第二个选项，指定待生成字符串的数据类型

（“resultSTRING”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要转换的值（“inputValueNBR”）将转换为输出格式。空格写入字符串开头处的空白区域。转

换结果以字符串的形式通过输出参数 OUT（“resultSTRING”）输出。 

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

参见

STRG_VAL： 将字符串转换为数字值 (页 2647)

STRG_VAL： 将字符串转换为数字值 (S7-1200, S7-1500)

说明

“STRG_VAL”指令可将字符串转换为整数或浮点数：

• 在 IN 输入参数中指定要转换的字符串。

• 通过为 OUT 输出参数选择数据类型，确定输出值的格式。

转换允许的字符包括数字“0”到“9”、小数点、小数撇、计数制“E”和“e”，以及加减号字符。如

果发现无效字符，将取消转换过程。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“STRG_VAL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input STRING,  

WSTRING
STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 要转换的数字字符串

FORMAT Input WORD WORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

字符的输入格式

P Input UINT UINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

要转换的第一个字符的引

用（第一个字符 = 1，值

“0”或大于字符串长度的值

无效）

OUT Output USINT, SINT, 
UINT, INT, 
UDINT, DINT, 
REAL, LREAL

USINT, SINT, 
UINT, INT, 
UDINT, DINT, 
ULINT, LINT, 
REAL, LREAL

I、Q、M、D、
L、P

转换结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 FORMAT
使用 FORMAT 参数指定解释字符串字符的方式。通过指令“STRG_VAL”，还可对指数值进行

转换和表示。

下表显示了 FORMAT 参数的可能值及其含义：

值

(W#16#....)
表示法 小数点表示法

0000 小数 “.”
0001 “,”
0002 指数 “.”
0003 “,”
0004 到 FFFF 无效值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 P
转换从 P 参数中的指定位置处的字符开始。例如，如果 P 参数中指定值“1”，则转换从指定

字符串的第一个字符开始。

示例

下表列出了字符串转换为数字值的示例：

IN (STRING) FORMAT 
(W#16#....)

OUT （数据类型） OUT （值） ENO 状态

'123' 0000 INT/DINT 123 1
'-00456' 0000 INT/DINT -456 1
'123.45' 0000 INT/DINT 123 1
'67.89' 0000 INT/DINT 68 1
'+2345' 0000 INT/DINT 2345 1
'00123AB' 0000 INT/DINT 123 1
'123' 0000 REAL 123.0 1
'-00456' 0001 REAL -456.0 1
'+00456' 0001 REAL 456.0 1
'123.45' 0000 REAL 123.45 1
'123.45' 0001 REAL 12345.0 1
'123,45' 0000 REAL 12345.0 1
'123,45' 0001 REAL 123.45 1
'.00123AB' 0001 REAL 123.0 1
'1.23e-4' 0000 REAL 1.23 1
'1.23E-4' 0000 REAL 1.23 1
'1.23E-4' 0002 REAL 1.23E-4 1
'12,345.67' 0000 REAL 12345.67 1
'12,345.67' 0001 REAL 12.345 1
'3.4e39' 0002 REAL W#16#7F8000

00 
0

'-3.4e39' 0002 REAL W#16#FF80000
0 

0

指令
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IN (STRING) FORMAT 
(W#16#....)

OUT （数据类型） OUT （值） ENO 状态

'1.1754943e-3
8'

0002 REAL 0.0 1

'12345' -/- SINT 0 0
'A123' -/- -/- 0 0
'' -/- -/- 0 0
'++123' -/- -/- 0 0
'+-123' -/- -/- 0 0

示例

在以下示例中，将 STRING 数据类型的数字字符串转换为一个 REAL 数据类型的浮点数。结

果的长度将是 32 位，并且由于是 REAL 数据类型，可能还会有一个符号位。

在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：使用左侧的选项，选择字符串的数据类型。使用右侧的选项，

选择浮点数的数据类型。

数字字符串将根据参数 P（“pointerSTRG”）的值“1”，从第一个字符开始转换。由于参数 
FORMAT（“resultSformat”）的值为“0001”，所以数字字符串中的点将解释为千位分隔符。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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（逗号是值“0001”的小数点分隔符。）待转换的值（“inputSTRING”）在输出参数 OUT
（“outputVAL”）中作为浮点数输出。 

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

VAL_STRG： 将数字值转换为字符串 (S7-1200, S7-1500)

说明

“VAL_STRG”指令用于将数字值转换为字符串。

• 在 IN 输入参数中指定要转换的值。通过选择数据类型来决定数字值的格式。

• 可以在 OUT 输出参数中查询转换结果。

转换允许的字符包括数字“0”到“9”、小数点、小数撇、计数制“E”和“e”，以及加减号字符。无

效字符将中断转换过程。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“VAL_STRG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
IN Input USINT, SINT, 

UINT, INT, 
UDINT, DINT, 
REAL, LREAL

USINT, SINT, 
UINT, INT, 
UDINT, DINT, 
ULINT, LINT, 
REAL, LREAL

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要转换的值

SIZE Input USINT USINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

字符位数

PREC Input USINT USINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

小数位数

FORMAT Input WORD WORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

字符的输出格式

P InOut UINT UINT I、Q、M、D、
L、P 或常量

开始写入结果的字符。

OUT Output STRING, 
WSTRING

STRING, 
WSTRING

D、L 转换结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 P
使用 P 参数指定从字符串中的哪个字符开始写入结果。例如，如果 P 参数中指定值“2”，则

从字符串的第二个字符开始保存转换值。 

SIZE 和 P 参数

使用 SIZE 参数指定待写入字符串的字符数。这从 P 参数中指定的字符开始计数。如果输出

值比指定长度短，则结果将以右对齐方式写入字符串。空字符位置将填入空格。

如果 SIZE 的值为 0，则所有必需字符都将从字符位置 P 处开始写入。

参数 FORMAT
使用 FORMAT 参数，指定转换期间如何解释数字值以及如何将其写入字符串。只能在 USINT 
参数中指定 FORMAT 数据类型的变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2652 编程和操作手册, 11/2022



下表显示了 FORMAT 参数的可能值及其含义： 

值

(W#16#....)
表示法 符号 小数点表示法

0000 小数 “-” “.”
0001 “,”
0002 指数 “.”
0003 “,”
0004 小数 “+”和“-” “.”
0005 “,”
0006 指数 “.”
0007 “,”
0008 到 FFFF 无效值

说明

参数 FORMAT 中值 2、3、6 和 7 的相关性

仅当参数 IN 的数据类型为 REAL 或 LREAL 时，参数 FORMAT 的值 2、3、6 和 7 才具有相关性。

参数 PREC
使用 PREC 参数定义转换浮点数时保留的小数位数。REAL 数据类型的数字值所支持的 大精

度为 7 位数。如果要转换的值为整数，可使用 PREC 参数指定放置小数点的位置。

示例

下表列出了调用 VAL_STRG 之前，参数 OUT 中包含空字符串时，数值转换为字符串的应用

示例。

IN（值） IN （数据类

型）

P SIZE FORMAT 
(W#16#....)

PREC OUT (STRING) ENO 状态

123 UINT 16 10 0000 0 xxxxxxx123 C 1
0 UINT 16 10 0000 2 xxxxxx0.00 C 1
12345678 UDINT 16 10 0000 3 x12345.678 C 1
12345678 UDINT 16 10 0001 3 x12345.678 C 1
123 INT 16 10 0004 0 xxxxxx+123 C 1

指令
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IN（值） IN （数据类

型）

P SIZE FORMAT 
(W#16#....)

PREC OUT (STRING) ENO 状态

-123 INT 16 10 0004 0 xxxxxx-123 C 1
-0.00123 REAL 16 10 0004 4 xxx-0.0012 C 1
-0.00123 REAL 16 10 0006 4 -1.2300E-3 C 1
-Inf 1) REAL 16 10 -/- 4 xxxxxx-INF C 0
+Inf 2) REAL 16 10 -/- 4 xxxxxx+INF C 0
NaN 3) REAL 16 10 -/- 4 xxxxxxxNaN C 0
12345678 UDINT 16 6 -/- 3 xxxxxxxxxx C 0
“x”表示空格
1)-Inf：浮点数表示负无穷值。
2)+Inf：浮点数表示正无穷值。
3)NaN：作为无效数学运算结果的返回值。

示例

下表列出了调用 VAL_STRG 之前，参数 OUT 中包含空字符串时，数值转换字符串的应用示例。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在任何情况下，参数 IN、SIZE、PREC、FORMAT 和 P 的值均相同：IN=123，SIZE=16，
PREC=0，FORMAT=4，P=10。仅 OUT 的默认值不同。

• OUT 中包含的字符串长度小于 P。
在当前字符串之后，CPU 将使用空格填充 OUT，直至 (P-1) 位置处。从位置 P OUT 处开始，

写入时将虑前导空格计算在内。

调用 VAL_STRG 前的 OUT： ABCDEFxxxxxxxxxx xxxxxxxxxxxxxxxx

调用 VAL_STRG 后的 OUT： ABCDEFxxxxxxxxxx xxxxxx123xxxxxxx

“x”为空格

• OUT 中包含的字符串长度大于 P+SIZE。
从位置 P 处开始，CPU 将使用 SIZE 个字符填充 OUT，并将前导空格计算在内。

调用 VAL_STRG 前的 OUT： ABCDEFGHIJKLMNOP QRSTUVWXYZABCDEF

调用 VAL_STRG 后的 OUT： ABCDEFGHIxxxxxxx xxxxxx123ZABCDEF

“x”为空格

• OUT 中包含的字符串长度大于 P 但小于 P+SIZE
从位置 P 处开始，CPU 将使用 SIZE 个字符填充 OUT，并将前导空格计算在内。

调用 VAL_STRG 前的 OUT： ABCDEFGHIJKLMNOP xxxxxxxxxxxxxxxx

调用 VAL_STRG 后的 OUT： ABCDEFGHIxxxxxxx xxxxxx123xxxxxxx

“x”为空格

示例

在以下示例中，将 REAL 数据类型的浮点数转换为 STRING 数据类型的字符串。 
在全局数据块中创建六个用于存储数据的变量。

指令
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2655



互连该指令的参数，如下所示：选择数据类型： 
• 可以使用左侧选项指定要转换的值。

• 可以使用右侧选项指定要生成的字符串。

根据参数 P" ("（“pointer2STRG”）的值“16”，从第 16 个字符处开始写入该字符串。根据参数 
SIZE（“sizeSTRG”）的 10 值，从该位置处开始写入该字符串 10 个字符长度。由于参数 
FORMAT（“resultV2Sformat”）的值为“0004”，所以待转换值（“inputVAL”）中的点将解释为

小数点分隔符。根据参数 PREC（“precVAL”）的值“3”，将向字符串写入三个小数位。待转换

值的符号作为字符存储在字符串中，作为数字的前 。字符串的其余 10 个字符作为符号前

的空格写入。字符串通过输出参数 OUT（“outputSTRING）”输出。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2656 编程和操作手册, 11/2022



有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Strg_TO_Chars： 将字符串转换为 Array of CHAR (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“Strg_TO_Chars”，可将数据类型为 STRING 的字符串复制到 Array of CHAR 或  Array 
of BYTE  中；或将数据类型为 WSTRING  的字符串复制到 Array of WCHAR 或 Array of WORD 
中。该操作只能复制 ASCII 字符。

• 在输入参数 STRG 中指定字符串。

• 这些字符将写入数据类型为 Array of CHAR / BYTE / WCHAR / WORD  的参数 CHARS 中。

– 目标域中的字符量必须至少与从源字符串中复制的字符数量相同。

– 如果目标域包含的字符数少于源字符串中的字符数，则将只写入 多与目标域 大长

度相同的字符数。

– 如果字符串中包含“$00”或 W#16#0000 字符，则不会影响复制操作的执行（见下图）。

– 然后，在参数 CNT 中输出已复制的字符个数。

• 使用参数 PCHARS，可指定目标域中将写入的起始位置。

– 示例：如果应从第三个位置开始写入，则在参数 PCHARS 中使用值“2”：

– PCHARS 的默认值为“0”。当 PCHARS = 0 时，将使用数组下标的下限（如 Array [0..5] 
of CHAR 的 CHAR[0]）。如果数组的下限为负值（例如 Array [-5..5] of CHAR 的 
CHAR[-5]），此规则也适用。

说明

使用 S7-1200 V2.0 中的指令

S7-1200 V2.0 及以下版本只支持 Array [0 .. n] of CHAR / BYTE。不允许使用负数的下标下限

（如  Array [-3..2] of CHAR）。但软件本身不会检查这一限制条件。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“Strg_TO_Chars”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

STRG Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 复制操作的源

PCHARS Input DINT I、Q、M、D、L、P 
或常量

Array of (W)CHAR / BYTE / WORD 结构

中的位置，从该位置处开始写入字符

串的相应字符。

CHARS InOut VARIANT D、L 复制操作的目标

将字符复制到 Array of (W)CHAR/ 
BYTE/ WORD 数据类型的结构中。

CNT Output UINT I、Q、M、D、L、P 移动的字符数量

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，将 STRING 数据类型的字符串中的字符复制到 Array of CHAR 数据类型的结

构中。

在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

如下所示互连指令的参数并选择字符串的数据类型。

指令
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将根据 Array of CHAR 数据类型创建一个包含各个字符的结构。CHARS 结构

（“myarrayCHARS”）的长度为 10 个字符 (Array ... [0..9])。根据参数 PCHARS
（“pointerCHARS”）的值“2”，从该结构的第三个字符开始写入（“0”和“1”为空，“2”包含字符串

（“inputSTRG”）的第一个字符）。在字符串（“inputSTRG”）的字符写入到结构

（“myarrayCHARS”）后，待创建结构的 后一个字符将写入为空。字符串中移动的字符数通

过输出参数 CNT（“countCHARS”）输出。 

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令
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Chars_TO_Strg：将 Array of CHAR 转换为字符串 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“Chars_TO_Strg”，可将字符串从 Array of CHAR 或 Array of BYTE 复制到数据类型为 
STRING  的字符串中；或将字符串从  ARRAY of WCHAR  或  Array of WORD  复制到数据类型为 
WSTRING. 的字符串中。复制操作仅支持 ASCII 字符。

• 在输入参数 CHARS 中，可指定待复制到字符串中的 Array of (W)CHAR / BYTE / WORD 字
符。 

• 这些字符将写入数据类型为 (W)STRING 的参数 STRG 中。

– 该字符串中的字符数量至少与源域中复制的字符数量相同。

– 如果字符串长度小于源域中的字符个数，则将在字符串中写入 大长度的字符数。

– 如果 Array of CHAR / BYTE 中包含字符“$00”，或 Array of WCHAR / WORD  中包含字符 
W#16#0000，则仅将字符复制到指定位置处（见下图）。

• 使用参数 PCHARS，可指定源域中字符复制的位置置。PCHARS = 0 为默认值，通常指定

数组的下标下限，即使该值为负数。

– 示例：如果要从源域中的第三个字符开始进行复制，则参数 PCHARS 的值应为“2”：

– 如果在参数 PCHARS 中指定下标，但该下标未包含在复制源中（如，Array [0..5] of 
CHAR 中的“7”），则不执行该指令。.

说明

使用 S7-1200 V2.0 中的指令

S7-1200 V2.0 及以下版本只支持 Array [0 .. n] of CHAR / BYTE。不允许使用负数的下标下限

（如  Array [-3..2] of CHAR）。但软件本身不会检查这一限制条件。

指令
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参数

下表列出了“Chars_TO_Strg”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CHARS Input VARIANT D、L 复制操作的源

从 Array of (W)CHAR / BYTE / WORD 处
开始复制字符。

PCHARS Input DINT I、Q、M、D、L、P 
或常量

Array of (W)CHAR / BYTE / WORD 中的位

置，从该位置处开始复制字符。

CNT Input UINT I、Q、M、D、L、P 
或常量

要复制的字符数。使用值“0”将复制所有

字符。

STRG Output STRING, 
WSTRING

D、L 复制操作的目标

(W)STRING 数据类型的字符串。遵守数

据类型的 大长度：

• STRING：254 个字符

• WSTRING：254 个字符（默认）/ 
16382 个字符（ 大）

使用 WSTRING 时，请注意必须使用方

括号明确定义超过 254 个字符的长度

（例如 WSTRING[16382]）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，将 Array of CHAR 数据类型的结构的字符复制到 STRING 数据类型的字符串中。

在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

指令
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如下所示互连指令的参数并选择字符串的数据类型。

CHARS 结构（“inputArrayCHARS”）的长度为 10 个字符 (Array ... [0..9])。根据参数 PCHARS
（“pointerCHARS”）的值“2”，从该结构的从第三个位置处开始将字符复制到字符串中

（“outputSTRG”）。从位置“2”开始，结构中的所有字符（“inputArrayCHARS”）都将复制到字

符串（“outputSTRG”），因为参数 CNT（“countCHARS”）的值为“0”。

指令
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

MAX_LEN：确定字符串的长度 (S7-1200, S7-1500)

说明

(W)STRING 数据类型的变量包含两个长度： 大长度和当前长度（即当前有效字符的数

量）。 
• 使用方括号为 STRING 关键字中的每个变量指定字符串的 大长度。字符串占用的字节数

为 大长度加 2。
• 使用方括号为 WSTRING 关键字中的每个变量指定字符串的 大长度。字符串占用的字数

为 大长度加 2。
• 当前长度表示实际使用的字符位置数。当前长度必须小于或等于 大长度。 
使用指令“MAX_LEN”，可确定输入参数 IN 中所指定字符串的 大长度，并将其作为数字值

输出到输出参数 OUT 中。

说明

检查字符串

指令“MAX_LEN”不会检查参数“IN”处的字符串。

指令
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如果该指令在执行过程中出错，则参数 OUT 处将输出值“0”。

说明

读取当前长度

使用指令“LEN (页 2706)”，可读取字符串的当前长度。

参数

下表列出了“MAX_LEN”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input • STRING
• WSTRING

D、L 或常量 字符串

OUT Return • INT
• DINT

I、Q、M、D、L、P 大字符数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，将确定 STRING 数据类型字符串的 大长度。 
在全局数据块中创建两个用于存储数据的变量。

互连该指令的参数，如下所示：

将确定指定字符串（“inputSTRING”）的 大长度，并将其作为数字值，通过输出参数 OUT
（“stringMLengthOUT”）返回。

指令
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

JOIN：连接多个字符串 (S7-1500)

JOIN：连接多个字符串 (S7-1500)

说明

“JOIN”指令可以将多个字符串连接为一个数组。

指令
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若要将多个字符串转换为一个，该指令提供了以下功能：

• 格式选择

可以使用 Mode 参数中的第一个位，指定数组源字符串的序列是应采用 CSV 格式还是 FSR 
格式。

在以下示例中，使用表的两列指定了两个源字符串。第一个源字符串的 大字符数为 4 个
字符，第二个源字符串的 大字符数为 13 个字符，第三个源字符串的 大字符数为 10 个
字符，第四个源字符串的 大字符数为 14 个字符。

1963 1974
Miller Jackson
John Peter
Roadname VeryLongRoadna

– 对于 CSV（逗号分隔值），可以将源字符串的内容连续写入目标数组并使用分隔符分

隔开。（请参见以下示例。）

– 对于 FSR（固定长度记录），将在每个源字符串的目标数组中定义一定数量的字符。如

果不需要在目标数组中为源字符串的字符预留空格，则相应的数组元素将使用分隔符

填充。但如果源字符串中的字符数大于为其预留的空格数，则相应数组元素将从前面

开始填写，源字符串的多余字符将被截断（请参见以下示例）。

• 源字符串分隔符的选择

参数 RecSeparator 可用于选择各字符串中使用的分隔符。根据参数 SrcStruct 中输入字符

串中的内容，选择一个字符。如果输入字符串中包含有逗号，则逗号将不能用作分隔符。

用作分隔符的数据类型必须与参数 DstArray 中的目标数组相匹配，从而将该分隔符写入

数组中。

• 所有源字符串末尾分隔符的选择

通过 Mode 参数的第三位，可指定是否在目标数组中复制的字符末尾处写入一个额外字

符作为分隔符（DstArray 参数）。在参数 EndSeparator 处，指定将用作分隔符的字符。

确保使用与为 RecSeparator 参数设置的字符不同的字符（各个字符串的分隔符）。如果

无法区分两个分隔符，那么在使用“SPLIT”指令反向转换的情况下，将获得意外结果。

• 源字符串选择

在 SrcStruct 参数处指定源字符串。对于数据类型，可以使用 Array of STRING、Array of 
WSTRING 或仅包含 STRING 或 WSTRING 数据类型的结构。这也适用于用户数据类型或嵌

套结构。如果分别只包含数据类型 STRING 或 WSTRING，则可以继续使用。

• 连接字符串的数量指定

如果在参数 SrcStruct（源字符串）处使用 Array of STRING 或 Array of WSTRING（非嵌套

结构），则可以使用参数 Count 指定连接后形成单个字符串的源字符串数量。如果在 
SrcStruct 参数处使用 Array of (W)STRING 以外的数据类型，将忽略 Count 参数。通过这

种方式，只能连接数组的较大部分。 

指令
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• 用于写入数组的目标区域的选择

在 DstArray 参数处使用 Array of (W)CHAR 数据类型。在此无法使用 STRING 或 WSTRING 
数据类型，这是因为 STRING 的长度限制为 254 个字符或 256 个字节。

• 数组中的位置索引（DestArray 目标参数）

从该位置开始转换。该指令将读取 Position 参数，确定转换完成时的位置。这样可以在

之后调用指令以填充数组。

参数

下表列出了“JOIN”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

Mode Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

指定合并为字符串的执行方式（请参见

“Mode”参数）。

RecSeparator Input VARIANT I、Q、M、D、L 源字符串的分隔符

• 对于 CSV：作为各个字符串分隔符的字

符。

• 对于 FSR：作为各个字符串填充字符的字

符。

EndSeparator Input VARIANT I、Q、M、D、L 转换末尾的分隔符

在字符末尾处写入的分隔符，此时为模式参

数设置了位 3 = 1。
SrcStruct Input VARIANT I、Q、M、D、L 指向源字符串的指针。

Count Input UDINT I、Q、M、D、L 
或常量

连接的字符串的数量。

只有在 SrcStruct 参数处使用了 Array of 
(W)STRING 之后，才可以使用 Count 参数。

DestArray InOut VARIANT I、Q、M、D、L 转换之后写入字符的区域。

在 DestArray 参数处使用 Array [0 .. x] of 
CHAR/WCHAR 数据类型。可以在 SrcStruct 参
数处根据源字符串的长度来设置数组长度 
(x)。

Position InOut UDINT I、Q、M、D、L 为整个字符串中的位置制作索引

Ret_Val Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态（请参见“RET_VAL 参数”表）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 Mode

位 位值“0” 位值“1” 说明

0 CSV 格式（逗号分

隔值）

FSR 格式（固定长

度记录）

格式选择：

• 对于 CSV，源字符串由目标数组中的分隔符分隔。

• 对于 FSR，源字符串通过在 RecSeparator 参数处定义的填

充字符写入目标数组。 
1 - - 与“JOIN”指令无关。

2 - - 保留（与位值无关）

3 不写入其它分隔符。在读取字符的末尾

写入由 
EndSeparator 参数

定义的字符。 

选择在数组（DestArray 参数）中的字符末尾处是否写入一个

额外字符作为分隔符。

4 - - 与“JOIN”指令无关。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误。

8190 不支持在 Mode 参数中选择。

8x20 源字符串无效。

8x53 VARIANT 指向过短的数据结构。

8x54 数据类型无效

8082 参数 Count 的值大于 SrcStruct 中的源字符串数。

8882 Position 不在允许的范围内

8xB4 参数 SrcStruct（源）和 DestArray（目标）或者分隔符（参数 RecSeparator 和 EndSeparator）
中的数据类型不同。

80B5 指令缓冲区溢出。字符不会在参数 DestArray 中完全输出，或者参数 Position 的值超出 
DestArray 的范围。
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错误代码*
(W#16#...)

说明

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 对于错误代码，请注意以下内容：

• 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

• 列出的错误代码中第二个位置处的“X”表示导致错误的参数。

示例：错误代码 8352 hex = 第三个参数 (EndSeparator) 出错，请参见参数表。

• 如果无法将错误明确分配到指定的参数，将输出“0”。
示例：CHAR 数据类型将用于分隔符（RecSeparator 参数）。WCHAR 将用作 DestArray 参数处数组的数据

类型。在这种情况下将输出错误代码 80B4。

当目标 ARRAY 应采用 CSV 格式时 JOIN 指令的两个示例

• 第一个示例：

支持以下源字符串：

– 1963
– Miller
– John
– Roadname
如果选择“,”作为分隔符，调用 JOIN 时将提供以下目标数组：

1963,Miller,John,Roadname

• 第二个示例：

支持以下源字符串：

– 1974
– Jackson
– Peter
– VeryLongRoadname
如果选择“,”作为分隔符，调用 JOIN 时将提供以下目标数组：

1974,Jackson,Peter,VeryLongRoadname

指令
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当目标 ARRAY 应采用 FSR 格式时 JOIN 指令的两个示例

• 第一个示例：

支持以下源字符串：

– 1963
– Miller
– John
– Roadname
在目标数组中为第一个源字符串预留的字符数为 4 个字符，为第二个源字符串预留的字

符数为 13 个字符，为第三个源字符串预留的字符数为 10 个字符，为第四个源字符串预

留的字符数为 14 个字符。

如果选择“,”作为填充字符，调用 JOIN 时将提供以下目标数组：

1963Miller,,,,,,,John,,,,,,Roadname,,,,,,

• 第二个示例：

支持以下源字符串：

– 1974
– Jackson
– Peter
– VeryLongRoadname
在目标数组中为第一个源字符串预留的字符数为 4 个字符，为第二个源字符串预留的字

符数为 13 个字符，为第三个源字符串预留的字符数为 10 个字符，为第四个源字符串预

留的字符数为 14 个字符。

如果选择“,”作为填充字符，调用 JOIN 时将提供以下目标数组：

1974Jackson,,,,,,Peter,,,,,VeryLongRoadna

程序示例

相关示例，请参见：JOIN 的编程示例 (页 2671)。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

JOIN 的编程示例 (S7-1500)
下例中连接三个 Array of STRING 字符串构成一个 Array of CHAR 字符串。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2671



数据的存储

创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

函数“SLI_FC_encodeMode_JOIN”：参数互连

要合并“JOIN”指令的 MODE 参数值，请创建 FC“SLI_FC_encodeMode_JOIN”。在该函数中创

建以下局部变量：

程序段 1：要选择格式，请创建以下互连。

程序段 2：创建以下互连，以在转换结尾使用分隔符。

指令
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函数“SLI_FC_calculateLength_JOIN”：参数互连

要根据 FSR 或 CSF 格式计算字符长度，请创建函数“SLI_FC_calculateLength_JOIN”。在该函

数中创建以下局部变量：

程序段 1：要对数组元素进行计数并计算数组限值，请创建以下互连。

第 1 部分：

第 2 部分：

指令
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程序段 2：根据 FSR 格式，通过输入参数 POSITION 请求位置值（“positionInDest”）。

程序段 3：要根据 FSR 格式计算字符长度，请创建以下互连。

程序段 4：根据 CSV 格式，输入 Array of STRING 位置值（“positionInDest”）的内容，并通

过输入参数 POSITION 请求该值。

程序段 5：根据 CSV 格式输入所有字符串的字符长度。

指令
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程序段 6：根据 CSV 格式增加计数器值并多次调用 Array of STRING。 

程序段 7：根据 CSV 格式计算整个字符串需要的字符长度以及需要的数组限值。

程序段 8：根据 CSV 格式计算“JOIN”指令停止执行的位置。
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函数块“SLI_FB_JOIN”：参数互连

在函数块中调用指令“JOIN”。在该函数块中创建以下局部变量：

程序段 1：互连函数“SLI_FC_encodeMode_JOIN”和“SLI_FC_calculateLength_JOIN”，如下所

示。

程序段 2：互连指令“JOIN”，如下所示。
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程序段 3：复位“execute”变量，如下所示。

函数块“SLI_FB_JOIN”：程序段 1 的结果

函数“SLI_FC_encodeMode_JOIN”会获取“JOIN”指令将使用的模式，以转换来自输入参数 
FORMAT（“mode.format”）和 WRITEENDSEPARATOR（“mode.writeEndSeparator”）的字符

串。因此，转换会以 CSV 格式（“format”为 FALSE）执行，并会在字符串结尾处设置一个字符

（“writeEndSeparator”为 TRUE）。要使用的模式会在函数“SLI_FC_encodeMode_JOIN”的输

出参数 MODE（“#statMode”）中输出。 
函数“SLI_FC_calculateLength_JOIN”会计算字符串（“#joinLength”），以根据输入参数 
SOURCEARRAY（“sourceArray”）、ONESTRINGOFARRAY（“sourceStruct[0]”）和 MODE
（“#statMode”）转换模式中的字符串。函数“SLI_FC_calculateLength_JOIN”计算出整个字符

串长度为 18 个字节。 
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“JOIN”指令停止执行的位置会通过函数“SLI_FC_calculateLength_JOIN”的输出参数 
FINALPOSITION（“#finalPosition”）输出。

函数块“SLI_FB_JOIN”：程序段 2 的结果

如果常开触点（“execute”）和比较器提供信号状态“TRUE”（“positionInDest”的值小于

“760”），则执行“JOIN”指令。 
首次执行“JOIN”指令后，“#finalPosition”变量显示新值。该值基于当前位置值

（“postionInDest”）以及整个字符串的长度（“#joinLength”）。

“JOIN”指令的输出参数 RET_VAL（“returnValue”）指示示例中的处理运行时未出错。由于限

制通过“execute”变量和比较器（“#finalPosition”）执行“JOIN”指令，因此不会出现缓冲区溢

出的情况。 
会出现下图所示的采用 CSV 格式的结果：
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函数块“SLI_FB_JOIN”：程序段 3 的结果

如果变量“positionInDest”的值等于变量“#finalPosition”的值，则“execute”变量复位。整个字

符串已转换为确定的长度并输出后，会停止执行“JOIN”指令。

其它转换

还可以使用其它模式转换上述 Array of STRING。 
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转换为 CSV 格式/变量 2：
要求： 
• 变量“format”和“writeEndSeparator”的值为“FALSE”。
• 会为整个 17 字符串确定字符长度。 
• 但限制调用“JOIN”指令（“#finalPosition”）的变量值为“18”，POSITION 参数

（“postionInDest”）的值为“0”。
因此，整个字符串会连续输出两次。

说明

“JOIN”指令尝试用“#finalPosition”变量的值“18”填入 Array[0..17] of CHAR。由于整个字符串

已填入目标区域（Array of CHAR 的 0..16），并且结束时不会设置分隔符，JOIN 会再次开

始传送整个字符串。

转换为 FSR 格式：

要求： 
• 变量“format”和“writeEndSeparator”的值为“TRUE”。 
• 字符串的 大长度 (10) 是基于数据类型 (STRING) 确定的。 
每个字符串的未使用位会填入分隔符。整个字符串（包括结尾处的分隔符）随后会传送到 
Array of CHAR。 
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程序代码

有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

SPLIT：将字符数组拆分为多个字符串 (S7-1500)

SPLIT：将字符数组分为多个字符串 (S7-1500)

说明

“SPLIT”指令会将数组 (Array of CHAR / WCHAR) 转换为多个单独的字符串（Array of STRING / 
WSTRING 或结构）。
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为了将数组转换为多个字符串，请指定以下信息：

• 选择待读取的数组

在 SrcArray 参数处指定待读取的数组。确保用于输入和输出参数的数据类型可以匹配使

用的其它任何参数。例如，如果在 SrcArray 参数处使用 CHAR 数据类型的数组，必须为

分隔符 (Rec/EndSeparator) 使用 CHAR 数据类型，并且结构必须只能包含在 DestStruct 参
数处为 STRING 数据类型的字符串。

• 源数组的格式选择

使用 Mode 参数的第一位指定待读取的数组具有 CSV 还是 FSR 格式。

– 对于 CSV（逗号分隔值），源数组中的一种同属字符用分隔符与另一种同属字符分隔

开。

源数组的两个示例：

1963,Miller,John,CitynameA,Roadname
1974,Jackson,Peter,CitynameB,VeryLongRoadname

– 对于 FSR（固定长度记录），将为源数组逻辑信息中的每一项定义一定数量的字符。每

一项信息应适合为其定义的空间。如果信息不需要为其定义的空间，则用分隔符填充

此空间。

源数组的两个示例，其中第一个信息项（出生年份）的信息长度为 4 个字符，第二个

信息项（姓氏）的信息长度为 13 个字符，第三个信息项（名字）的信息长度为 10 个
字符，第四个信息项（所在城市）的信息长度为 9 个字符，第五个信息项（所在街道）

的信息长度为 16 个字符：

1963Miller,,,,,,,John,,,,,,CitynameARoadname,,,,,,,,
1974Jackson,,,,,,Peter,,,,,CitynameBVeryLongRoadname

• 待读取数组中使用的分隔符

– 如果待读取的数组为 CSV 格式，则可使用参数 RecSeparator 指定所使用的分隔符。 
– 如果待读取的数组为 FSR 格式，则可使用参数 RecSeparator 指定所使用的填充字符。 

• 完整字符串末尾分隔符的选择

在 EndSeparator 参数处指定分隔符，其后数组读取将停止。“SPLIT”指令在此位置停止，

并输出找到的字符串。请注意，EndSeparator 分隔符的优先级高于 RecSeparator 分隔

符。如果将参数 EndSeparator 处的分隔符用于待读取的字符串中（两个 RecSeparator 分
隔符之间），则 EndSeparator 分隔符后的所有内容都将忽略。

因此强烈建议为要读取的数组中的 EndSeparator 定界符选择 RecSeparator 定界符以外的

字符。
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• 指定开始读取数组的位置

转换从数组中的该位置开始，指令读取位置参数以确定转换完成的位置。这样可以在之

后调用指令以在 DestStruct 参数处填充各个字符串。

• 输出读取字符串的数量

如果在 DestStruct 参数处使用 Array of STRING，那么可以使用 Count 参数以输出读取字

符串的数量。只计入有内容的字符串。如果在 DestStruct 参数处使用 Array of STRING 以
外的数据类型，将在 Count 参数处输出“0”。 

参数

下表列出了“SPLIT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

Mode Input DWord I、Q、M、D、L 或常

量

指定分割为多个字符串的执行方式（请

参见“Mode”参数）。

RecSeparator Input Variant I、Q、M、D、L 分隔符或填充字符 
• 对于 CSV：数组中使用的且将被读取

以确定各个字符串的字符。

• 对于 FSR：已在待读取的数组中被用

作填充字符的字符。

EndSeparator Input Variant I、Q、M、D、L 在待读取的数组中用于定义完整字符串

末尾的分隔符。

SrcArray Input Variant I、Q、M、D、L 指向待读取数组的指针 (Array of CHAR/
WCHAR)

DestStruct InOut Variant I、Q、M、D、L 包含已转换字符串的结构 (Array of 
STRING / WSTRING)。

Position InOut UDInt I、Q、M、D、L SrcArray 参数处要读取数组的位置。

Ret_Val Return Int I、Q、M、D、L 指令执行结果/错误代码（请参见

“Ret_Val 参数”表格）

Count Output UDInt I、Q、M、D、L 找到的字符串数量。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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参数“Mode”

位 位值“0” 位值“1” 说明

0 CSV 格式（逗号分

隔值）

FSR 格式（固定长

度记录）

基本模式：选择 CSV 或 FSR

1 • 对于 CSV：其它

字符导致发生了

错误。

• 对于 FSR：其它

填充字符仍位于

字符串中。

• 对于 CSV：忽略

了其它字符。

• 对于 FSR：将删

除其它填充字

符。

使用位 1 指定处理其它字符的方式：

• 对于 CSV： 
– 如果设置了位，将忽略其它不适合目标字符串的字符。 

示例：指令写入长度为 16 个字符的字符串

（STRING[16] 数据类型）。源中的前 16 个字符之后不

包含分隔符。如果设置了位 1，额外的字符将被忽略，

指令继续读取数组。

– 如果未设置位，指令将在这种情况下停止并在 Ret_Val 
参数处生成错误消息。

• 对于 FSR：
– 如果置位，当源数组传送到目标字符串时，字符右侧包

含信息的填充字符不会写入目标字符串（请参见示

例）。 
– 如果未置位，当源数组传送到目标字符串时，字符右侧

包含信息的填充字符将写入目标字符串（请参见示例）。

2 - - 预留供以后的版本使用。

3 EndSeparator 不计

数。

EndSeparator 计
数。

指定是否将 EndSeparator 计入 Position 参数。

4 保留未写入的字符

串 (STRING) 长度不

变。

将未写入的字符串 
(STRING) 设置为长

度“0”。

指定是否将参数 DestStruct 处未使用的字符串 (STRING) 长度

设置为“0”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误。

0001 忽略了其它字符。

0002 仅支持 CSV：
• 待读取数组中未发现分隔符 EndSeparator （通过 SrcArray 指定）。转换因其他原因取消，

例如 DestStruct 已满。

• RecSeparator 和 EndSeparator 相同。
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8190 不支持在 Mode 参数中选择。

8x20 源字符串无效。

8x53 VARIANT 指向过短的数据结构。

8x54 数据类型无效

8882 Position 不在允许的范围内

8x84  发现其它字符。

8xB4 参数 SrcArray（源）和 DestStruct（目标）或者分隔符（参数 RecSeparator 和 EndSeparator）
中的数据类型不同。

80B5 待读取数组 SrcArray 过小。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 对于错误代码，请注意以下内容：

• 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

• 列出的错误代码中第二个位置处的“X”表示导致错误的参数。

示例：错误代码 8352 hex = 第三个参数 (EndSeparator) 出错，请参见参数表。

• 如果无法将错误明确分配到指定的参数，将输出“0”。
示例：CHAR 数据类型将用于分隔符（RecSeparator 参数）。WCHAR 将用作 DestArray 参数处数组的数据

类型。在这种情况下将输出错误代码 80B4。

当待读取的 ARRAY 采用 CSV 格式时 SPLIT 指令的两个示例

在第一步中，按照分隔符（例如 RecSeparator 参数）指定的长度将源数组分成多个字符串。

在第二步中，分隔后生成的字符串存储在目标字符串中。可使用参数 DestStruct 来指定其长

度。

如果分隔后生成的字符串中的字符数在目标字符串中放不下，此后 SPLIT 的行为将取决于 
Mode 参数。如果 Mode=2#00，这会导致发生错误：将会返回相关的错误代码，并且不会
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填充其它目标字符串。如果 Mode=2#10，将会忽略多余的字符，并用下一个分隔符后的字

符填充下一个目标字符串。

• 第一个示例：

在此示例中，有以下两个源数组：

– 1963,Miller,John,Roadname
– 1974,Jackson,Peter,VeryLongRoadname
第一个目标字符串的目标字符串长度为 4 个字符，第二个目标字符串的目标字符串长度为 
13 个字符，第三个目标字符串的目标字符串长度为 10 个字符，第四个目标字符串的目

标字符串长度为 14 个字符。

在 Mode=2#10 时，SPLIT 的第一次调用会生成以下目标字符串：

– 1963
– Miller
– John
– Roadname
在 Mode=2#10 时，SPLIT 的第二次调用会生成以下目标字符串：

– 1974
– Jackson
– Peter
– VeryLongRoadna

• 第二个示例：

在此示例中，源数组中的逻辑信息不是按照要求的顺序。有以下两个源数组：

– 1963,Miller,Roadname,John
– 1974,Jackson,VeryLongRoadname,Peter
与第一个示例相同，第一个目标字符串的目标字符串长度为 4 个字符，第二个目标字符

串的目标字符串长度为 13 个字符，第三个目标字符串的目标字符串长度为 10 个字符，第

四个目标字符串的目标字符串长度为 14 个字符。

在 Mode=2#10 时，SPLIT 的第一次调用会生成以下目标字符串：

– 1963
– Miller
– Roadname
– John
在 Mode=2#10 时，SPLIT 的第二次调用会生成以下目标字符串：

– 1974
– Jackson
– VeryLongRo
– Peter
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当待读取的 ARRAY 采用 FSR 格式时 SPLIT 指令的两个示例

源数组按照 DestStruct 参数指定的目标字符串长度分隔成多个字符串。
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对于填充字符（例如 RecSeparator 参数），SPLIT 的行为取决于 Mode 参数：如果 
Mode=2#01，则在目标字符串中输入填充字符，如果 Mode=2#11，则不输入。

• 第一个示例：

在此示例中，有以下两个源数组：

– 1963Miller,,,,,,,John,,,,,,Roadname,,,,,,
– 1974Jackson,,,,,,Peter,,,,,VeryLongRoadname
第一个目标字符串的目标字符串长度为 4 个字符，第二个目标字符串的目标字符串长度为 
13 个字符，第三个目标字符串的目标字符串长度为 10 个字符，第四个目标字符串的目

标字符串长度为 14 个字符。

在 Mode=2#01 时，SPLIT 的第一次调用会生成以下目标字符串：

– 1963
– Miller,,,,,,,
– John,,,,,,
– Roadname,,,,,,
在 Mode=2#01 时，SPLIT 的第二次调用会生成以下目标字符串：

– 1974
– Jackson,,,,,,
– Peter,,,,,
– VeryLongRoadna

• 第二个示例：

在此示例中，源数组中的逻辑信息不是按照要求的顺序。有以下两个源数组：

– 1963Miller,,,,,,,Roadname,,,,,,John,,,,,,
– 1974Jackson,,,,,,VeryLongRoadnamePeter,,,,,
与第一个示例相同，第一个目标字符串的目标字符串长度为 4 个字符，第二个目标字符

串的目标字符串长度为 13 个字符，第三个目标字符串的目标字符串长度为 10 个字符，第

四个目标字符串的目标字符串长度为 14 个字符。

在 Mode=2#11 时，SPLIT 的第一次调用会生成以下目标字符串：

– 1963
– Miller
– Roadname
– ,,,,John
说明：可以说，SPLIT 指令的模板就是基于源数组。这些模板的长度由目标字符串的长度

决定。在向目标字符串传输时，只有带信息内容的字符右边的逗号才会被解释为填充字

符。Mode=2#11 时，不输入填充字符。首次调用时，逗号将位于“John”填充字符的右侧。

但“John”左边的逗号不是填充字符，因为在相应的目标字符串结束之前就会到达后跟的相

关“John”字符。因此，“John”左边的逗号会显示在目标字符串中。

在 Mode=2#11 时，SPLIT 的第二次调用会生成以下目标字符串：
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– 1974
– Jackson
– VeryLongRo
– adnamePeter

程序示例

相关示例，请参见：SPLIT 的编程示例 (页 2689)。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
JOIN：连接多个字符串 (页 2666)

SPLIT 的编程示例 (S7-1500)
下例中将 Array of CHAR 字符串转换为三个单独的 Array of STRING 字符串。

说明

更加复杂的示例

如果要多次调用源区域，请使用这一（“SPLIT multiple calls”）指令的示例库 (页 703)示例的

修改版本。

本例修改版中的函数“SLI_FC_calculateLength_SPLIT”考虑了起始位置

（“positionInSource”），还会计算用于执行 SPLIT 的新断点（“#finalPosition”）。 
修改版的示例还允许将多个字符串（来自一个 Array of CHAR）转换为多个单独的字符串 
(Array of STRING)。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2689



数据的存储

创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

说明

源数据必须与选择的转换格式相匹配。

CSV 格式的源：
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FSR 格式的源：

函数“SLI_FC_encodeMode_SPLIT”：参数互连

要合并“SPLIT”指令的 MODE 参数值，请创建函数“SLI_FC_encodeMode_SPLIT”。在该函数中

创建以下局部变量：

程序段 1：要选择格式，请创建以下互连。
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程序段 2：要定义其它字符的处理方式，请按以下步骤操作。

程序段 3：指定是否应计入字符串结尾处的分隔符，如下所示。

程序段 4：要清除目标区域的未使用单元格，请创建以下互连。

函数“SLI_FC_calculateLength_SPLIT”：参数互连

要获取源区域中字符串的字符长度，请创建函数“SLI_FC_calculateLength_SPLIT”。在该函数

中创建以下局部变量：

指令
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程序段 1：按如下方式将字符串转换为 STRING 数据类型并清除字符串的空格。

第 1 部分： 

第 2 部分： 

程序段 2：要计算字符长度，请创建以下互连。

第 1 部分： 

第 2 部分： 

指令
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函数块“SLI_FB_SPLIT”：参数互连

在函数块中调用指令“SPLIT”。在该函数块中创建以下局部变量：

程序段 1：互连函数“SLI_FC_encodeMode_SPLIT”和“SLI_FC_calculateLength_SPLIT”，如下

所示。

程序段 2：互连指令“SPLIT”，如下所示。

指令
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程序段 3：复位“execute”变量，如下所示。

函数块“SLI_FB_SPLIT”：程序段 1 的结果

函数“SLI_FC_encodeMode_SPLIT”会获取“SPLIT”指令将使用的模式，以转换来自输入参数的

字符串。因此，转换会以 CSV 格式执行（“format”为 FALSE）。应忽略其它字符

（“ignoreAdditionalChar”为 TRUE），字符串结尾处的分隔符应包含在计数中

（“countEndSeparator”为 TRUE），目标区域中的未使用空间应保持不变

（“unusedStringsToZero”为 FALSE）。要使用的模式会在输出参数 MODE（“#statMode”）中

输出。 
函数“SLI_FC_calculateLength_SPLIT”会根据输入参数 SOURCEARRAY（“sourceArray”）和 
MODE（“#statMode”）计算字符串（“#splitLength”）。因此，整个字符串的长度应为 18 个
字符。

指令
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函数块“SLI_FB_SPLIT”：程序段 2 的结果

如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“SPLIT”指令。 
输入参数 RECSEPARATOR（“recSeparator”）和 ENDSEPARATOR（“endSeparator”）用于将源

字符串的分隔符和表示转换结束的分隔符传递到“SPLIT”指令。本例中使用逗号和分号作为分

隔符。 
Array of CHAR 字符串通过输入参数 SRCARRAY（“sourceArrayCSV”）以 CSV 格式发送。该字

符串会转换为多个字符串，并有一个 Array of STRING 在 DSTSTRUCT 参数（“destArray”）
中。 
会根据第一个单元格中 POSITION 参数（“positionInSource”）的“0”值开始读取 Array of CHAR 
的字符。 

说明

起始位置

如果要使用其它起始位置（“positionInSource”），则必须调整函数

“SLI_FC_calculateLength_SPLIT”中“CHARS_TO_Strg”指令的 PCHARS。 
此时，也可使用“SPLIT multiple calls”示例。

字符串转换结束时，会输出位置（positionInSource 的值为 18），并指向 Array of CHAR 中
的下一单元格。输出参数 COUNT （“countOutputStrings”）指示发现的字符串数（“3”）。 

指令
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输出参数 RET_VAL（“returnValue”）可用于指示本示例中的执行过程是否出错。由于限制通

过“execute”变量执行“SPLIT”指令，因此不会出现缓冲区溢出的情况。 
会出现下图所示的 CSV 格式的结果：

函数块“SLI_FB_SPLIT”：程序段 3 的结果

如果变量“positionInSource”的值等于变量“#splitLength”的值，则“execute”变量复位。读取

到 Array of CHAR 的确定位置并已转换字符串后，会停止执行“SPLIT”指令。

其它转换

转换 CSV 格式/变量 2 的源数据：

会出现下图所示的 CSV 格式的结果，但不计入分隔符：

指令
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转换 FSR 格式的源数据：

要转换源区域“sourceArrayFSR”的字符串，请使用 FSR 格式。 
要求：

• 输入参数 SRCARRAY（参见 SPLIT）和 SOURCEARRAY（参见函数

“SLI_FC_calculateLength_SPLIT”）互连到“sourceArrayFSR”变量。 
• 变量“format”和“countEndSeparator”的值为“TRUE”。 
目标：不应插入其它字符（“ignoreAdditionalChar”的值为“TRUE”）。但本例中未实现此目标。

“SPLIT”指令会根据目标数组（“destArray”）的数据类型 (STRING[12]) 计算每一个将以长度为 
12 个字符的形式输出的字符串。由于源区域（“sourceArrayFSR”）中包含的字符串（包括填

充字符）的长度仅为 10 字符，其中两个字符串会全部输出（填充为 12 个字符）。这样只

会移除第三个字符串的填充字符，该字符串只在结尾处有填充字符。 
目标区域（“destArray”）数组的未使用单元格保持不变（“unusedStringsToZero”为 FALSE）。

“SPLIT”指令的输出参数 RET_VAL（“returnValue”）指示附加字符已忽略。

指令
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程序代码

有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

ATH： 将 ASCII 字符串转换为十六进制数 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“ATH”将 IN 输入参数中指定的 ASCII 字符串转换为十六进制数。转换结果输出到 OUT 
输出参数中。

• 使用 IN 参数 (ASCII) 处的指针，可引用以下数据类型：STRING, WSTRING, CHAR, BYTE, 
Array of CHAR, Array of BYTE, WCHAR, Array of WCHAR, Array of WORD。

• 使用 OUT 参数（十六进制）处的指针，可引用以下数据类型：Array of CHAR, Array of 
BYTE, Array of WORD, STRING, BYTE, CHAR, WORD, INT, DWORD, DINT, SINT, USINT, UINT, 
UDINT。 以下数据类型仅限于 S7-1500：Array of WCHAR, WSTRING, WCHAR, ULINT, 
LINT, LWORD

通过参数 N，可指定待转换 ASCII 字符的数量。 多可转换 32767 个有效 ASCII 字符。只能

解释数字“0”到“9”、大写字母“A”到“F”以及小写字母“a”到“f”。所有其它字符都将转换为 0。
由于 ASCII 字符为 8 位，而十六进制数只有 4 位，所以输出字长度仅为输入字长度的一半。

ASCII 字符将按照读取时的顺序装换并保存在输出中。仅写入十六进制数。即，不对目标范

围进行初始化。

指令
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 如果 ASCII 字符数为奇数，则 后转换的十六进制数右侧的半个字节将以“0”进行填充。

参数

下表列出了“ATH”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input VARIANT D、L 指向 ASCII 字符串的指针

N Input INT I、Q、M、D、L 
或常量

待转换的 ASCII 字符数

RET_VAL Return WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

OUT Output VARIANT I、Q、M、D、L 十六进制数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#....
)*

说明

0000 无错误

0007 无效字符。只能使用以下 ASCII 字符：数字“0”到“9”、大写字母“A”到“F”以及

小写字母“a”到“f”。
8182 输入缓冲区过小，无法容纳 N 参数中的数据。

8120 IN 参数中的格式无效。

8151 IN 参数中的数据类型不受支持。

8482 输出缓冲区过小，无法容纳 N 参数中的数据。

8420 OUT 参数中的格式无效。

8451 OUT 参数中的数据类型不受支持。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请

参见“另请参见”。

指令
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ASCII 字符和十六进制值

下表显示了 ASCII 字符及其相对应的十六进制值：

ASCII 字符 ASCII 编码的十六进制值 十六进制数

"0" 30 0
"1" 31 1
"2" 32 2
"3" 33 3
"4" 34 4
"5" 35 5
"6" 36 6
"7" 37 7
"8" 38 8
"9" 39 9
"A" 41 A
"B" 42 B
"C" 43 C
"D" 44 D
"E" 45 E
"F" 46 F

示例

下表列出了 ASCII 字符串转换为十六进制数的示例：

IN 的数据类型 IN N OUT ENO 状态

STRING, WSTRING '0a23' 4 • WORD#16#0A23
• UINT#10#2595

1

STRING, WSTRING ‘123aFx1a23’ 10 • LWORD#16#123AF01A_23000
000

• ULINT#10#1 313 626 236 378 
939 392

0

STRING, WSTRING ‘a23’ 3 WORD#16#A230 1
STRING, WSTRING ‘0a23’ 4 • WORD#[16#0A23, 16#0000]

• BYTE#[16#0A, 16#23]
1

指令
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IN 的数据类型 IN N OUT ENO 状态

STRING, WSTRING ‘aFbE’ 1 • CHAR#‘A’
• WCHAR#‘A’

1

STRING, WSTRING ‘0a23’ 4 • CHAR#[‘0’, ‘A’, ‘2’, ‘3’]
• WCHAR#[‘0’, ‘A’, ‘2’, ‘3’]

1

STRING, WSTRING ‘123aFC1a23’ 10 • STRING#‘123AFC1A23’
• WSTRING#‘123AFC1A23’

1

ArrayOfCHAR, 
ArrayOfWCHAR

[‘a’, ‘B’, ‘E’, ‘3’] 4 WORD#16#ABE3 1

ArrayOfBYTE [16#39, 16#32, 
16#35]

3 WORD#16#9250 1

ArrayOfWORD [16#1234, 16#0032, 
16#0031, 16#0000]

3 WORD#16#0210 0

ArrayOfWORD [16#0031, 16#0032, 
16#0033, 16#0034]

4 WORD#16#1234 1

ArrayOfWORD [16#AB31, 16#32AF, 
16#4333, 16#0034]

4 WORD#16#0004 0

ArrayOfWORD [16#0031, 16#0032, 
16#0033, 16#0034]

4 [16#1234, 16#0000, 16#0000, 
16#0000]

1

ArrayOfWORD [16#0034, 16#0035, 
16#0036, 16#0037, 
16#0041, 16#0042, 
16#0043, 16#0044]

8 DWORD#16#4567_ABCD 1

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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HTA： 将十六进制数转换为 ASCII 字符串 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“HTA”将 IN 输入中指定的十六进制数转换为 ASCII 字符串。转换结果存储在 OUT 参
数指定的地址中。

• 可以使用 IN 参数 (十六进制) 中的指针引用以下数据类型：Array of CHAR、Array of BYTE、
STRING、BYTE、CHAR、WORD、Array of WORD、INT、DWORD、Array of DWORD、
DINT、SINT、USINT、UINT、UDINT。仅 S7-1500：Array of WCHAR、WSTRING、
WCHAR、ULINT、LINT、LWORD、Array of LWORD

• 使用 OUT 参数 (ASCII) 中的指针，可以引用以下数据类型：STRING、WSTRING、Array of 
CHAR、Array of WCHAR、Array of BYTE、Array of WORD

使用参数 N，可指定待转换十六进制字节的数量。由于 ASCII 字符为 8 位，而十六进制数只

有 4 位，所以输出值长度为输入值长度的两倍。在保持原始顺序的情况下，将十六进制数的

每个半位元组转换为一个字符。

多可将 32767 个字符写入 ASCII 字符串中。转换结果由数字“0”到“9”以及大写字母“A”到“F”
表示。

如果 OUT 参数中无法显示转换的完整结果，则结果将部分写入该参数。

如果结果的地址范围大于转换结果，则仅将得到的 ASCII 字符串写入到 OUT 参数中；而不

执行 OUT 初始化。

参数

下表列出了“HTA”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input VARIANT I、Q、M、D、L 十六进制数的起始地址

N Input UINT I、Q、M、D、L 
或常量

待转换的十六进制字节数 

RET_VAL Return WORD I、Q、M、D、L 错误消息

OUT Output VARIANT D、L 结果的存储地址。 

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#....)

说明

0000 无错误

8182 输入缓冲区过小，无法容纳 N 参数中的数据。

8120 IN 参数中的格式无效。

8151 IN 参数中的数据类型不受支持。

8482 输出缓冲区过小，无法容纳 N 参数中的数据。

8420 OUT 参数中的格式无效。

8451 OUT 参数中的数据类型不受支持。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

ASCII 字符和十六进制值

下表显示了 ASCII 字符及其相对应的十六进制值：

十六进制数 ASCII 编码的十六进制值 ASCII 字符

0 30 "0"
1 31 "1"
2 32 "2"
3 33 "3"
4 34 "4"
5 35 "5"
6 36 "6"
7 37 "7"
8 38 "8"
9 39 "9"
A 41 "A"
B 42 "B"
C 43 "C"
D 44 "D"
E 45 "E"
F 46 "F"

指令
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示例

下表列出了十六进制数转换为 ASCII 字符串的示例：

IN N OUT OUT 的数据类型 ENO 状态

• WORD#16#0123
• UINT#10#291

2 '0123' STRING, WSTRING 1

• DWORD#16#123AF012
• INT#10#305852434

4 '123AF012' STRING, WSTRING 1

WORD#16#ABE3 2 CHAR#[‘A’, ‘B’, ‘E’, ‘3’] ArrayOfCHAR, 
ArrayOfWCHAR

1

WORD#16#9250 2 [16#39, 16#32, 16#35, 
16#30]

ArrayOfBYTE 1

ArrayOfWORD#[16#123A, 
16#0000, 16#ABCD, 
16#0000]

2 [16#0031, 16#0032, 
16#0033, 16#0041]

ArrayOfWORD 1

WORD#16#1234 2 [16#0031, 16#0032, 
16#0033, 16#0034]

ArrayOfWORD 1

DWORD#16#4567ABCD 4 [16#0034, 16#0035, 
16#0036, 16#0037, 
16#0041, 16#0042, 
16#0043, 16#0044]

ArrayOfWORD 1

ArrayOfDWORD#[16#A800
_0037, 16#0000_0041]

1 ‘A8’ STRING, WSTRING 1

• CHAR#[‘0’, ‘A’, ‘2’, ‘3’]
• WCHAR#[‘0’, ‘A’, ‘2’, ‘3’]

2 ‘3041’ STRING, WSTRING 1

• STRING#‘123AFC1A23’
• WSTRING#‘123AFC1A2

3’

5 ‘3132334146’ STRING, WSTRING 1

• Char#‘A‘ 
• Byte#16#41

1 ‘41’ STRING, WSTRING 1

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
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LEN： 确定字符串的长度 (S7-1200, S7-1500)

说明     
(W)STRING 数据类型的变量包含两个长度： 大长度和当前长度（即当前有效字符的数

量）。 
• 使用方括号为 STRING 关键字中的每个变量指定字符串的 大长度。字符串占用的字节数

为 大长度加 2。
• 使用方括号为 WSTRING 关键字中的每个变量指定字符串的 大长度。字符串占用的字数

为 大长度加 2。
• 当前长度表示实际使用的字符位置数。当前长度必须小于或等于 大长度。 
使用指令“LEN”，可查询 IN 输入参数中指定的字符串当前长度。并将其作为数值输出到输出

参数 OUT 中。空字符串 ('') 的长度为零。

如果该指令在执行过程中出错，则参数 OUT 处将输出值“0”。

说明

读出 大长度

使用指令“MAX_LEN (页 2664)”，可以读取字符串的 大长度。

参数

下表列出了“LEN”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 字符串

OUT Return INT I、Q、M、D、L 有效字符数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，确定 STRING 数据类型字符串的长度。 
在全局数据块中创建两个用于存储数据的变量。

指令
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互连该指令的参数，如下所示：

将确定字符串（“inputSTRING”）中实际占用的字符数，并将其作为数字值，通过输出参数

“OUT”（“stringLengthOUT”）返回。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

CONCAT： 合并字符串 (S7-1200, S7-1500)

说明     
使用指令“CONCAT”将 IN1 输入参数中的字符串与 IN2 输入参数中的字符串合并在一起。结

果以 (W)STRING 格式通过 OUT 输出参数输出。如果生成的字符串长度大于 OUT 输出参数中

指定的变量长度，则将生成的字符串限制到可用长度。

如果在指令的执行过程中发生错误而且可写入 OUT 输出参数中，则将输出空字符串。

指令
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参数

下表列出了“CONCAT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 字符串

IN2 Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 字符串

OUT Return STRING, 
WSTRING

D、L 生成的字符串

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

在 SCL 中使用附加输入

在 SCL 中，可以使用附加输入来扩展“CONCAT”指令。附加输入的名称由“IN”和一个连续数字

组成。例如，附加输入的名称为“IN3”。
在此，需遵循以下规则：

• 多允许使用 32 个输入。

• 第一个输入必须是“IN1”。
• 附加输入的编号必须是连续的，不允许间断。

• 输入的顺序不一定是连续的。

下面是有效 SCL 调用的示例：

• CONCAT(IN1 := string_1, IN2 := string_2)
• CONCAT(IN1 := string_1, IN2 := string_2, … IN32 := string_32)
• CONCAT(IN1 := string_1, IN3 := string_3, IN2 := string_2)

示例

在以下示例中，将两个 STRING 数据类型的字符串连接在一起。 
在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

指令
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互连该指令的参数，如下所示：

第二个字符串（“inputstring2”）的字符附加到第一个字符串（“inputstring1”），并通过输出

参数 OUT（“string1CONCstring2”）输出结果。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

LEFT： 读取字符串左边的字符 (S7-1200, S7-1500)

说明     
使用指令“LEFT”提取以 IN 输入参数中字符串的第一个字符开头的部分字符串。在 L 参数中指

定要提取的字符数。提取的字符以 (W)STRING 格式通过 OUT 输出参数输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果要提取的字符数大于字符串的当前长度，则 OUT 输出参数会将输入字符串作为结果返回。

如果 L 参数包含值“0”或者输入值为空字符串，则将返回空字符串。如果 L 参数中的值为负数，

则将输出空字符串。

如果在指令的执行过程中发生错误而且可写入 OUT 输出参数中，则将输出空字符串。

参数

下表列出了“LEFT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 字符串

L Input BYTE, INT, 
SINT, USINT

I、Q、M、D、L 
或常量

要提取的字符数

OUT Return STRING, 
WSTRING

D、L 提取的部分字符串

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，从第一个字符开始，从字符串中提取一个 STRING 数据类型的部分字符串。 
在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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根据参数 L（“extractNumber”）的值“4”，从左侧的第一个字符开始，从字符串

（“inputSTRING”）提取一个四字符的部分字符串。提取的部分字符串通过输出参数 OUT
（“outputExtractSTRING”）输出。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

RIGHT： 读取字符串右边的字符 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用该指令提取 IN 输入参数中字符串的 后一个 L 字符。在 L 参数中指定要提取的字符数。

提取的字符以 (W)STRING 格式通过 OUT 输出参数输出。

如果要提取的字符数大于字符串的当前长度，则 OUT 输出参数会将输入字符串作为结果返回。

如果 L 参数包含值“0”或者输入值为空字符串，则将返回空字符串。如果 L 参数中的值为负数，

则将输出空字符串。

如果在指令的执行过程中发生错误而且可写入 OUT  输出参数，则输出空字符串。

参数

下表列出了“RIGHT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 字符串

L Input BYTE, INT, 
SINT, USINT

I、Q、M、D、L 
或常量

要提取的字符数

OUT Return STRING, 
WSTRING

D、L 提取的部分字符串

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，从 后一个字符开始，从字符串中提取一个 STRING 数据类型的部分字符

串。 
在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：

根据输入参数 L（“extractNumber”）的值“4”，从右侧的第一个字符开始，从字符串

（“inputSTRING”）中提取一个字符的部分字符串四。提取的部分字符串通过输出参数 OUT
（“outputExtractSTRING”）输出。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MID： 读取字符串的中间字符 (S7-1200, S7-1500)

说明  
使用该指令提取 IN 输入参数中字符串的一部分。使用 P 参数指定要提取的第一个字符的位

置。使用 L 参数定义要提取的字符串的长度。OUT 输出参数中输出提取的部分字符串。

请注意，该指令执行过程中需遵循以下规则： 
• 如果待提取的字符数量超过 IN 输入参数中字符串的当前长度，则输出部分字符串。部分

字符串从 P 字符串开始，到字符串结尾处结束。

• 如果 P 参数中指定的字符位置超出 IN 输入参数中字符串的当前长度，则 OUT 输出参数

中将输出空字符串。

• 如果 P 或 L 参数的值等于零或为负数，则 OUT 输出参数中将输出空字符串。

如果在指令的执行过程中发生错误而且可写入 OUT 输出参数中，则将输出空字符串。

参数

下表列出了“MID”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 字符串

L Input BYTE, 
INT, SINT, 
USINT

I、Q、M、D、L 或
常量

要提取的字符串的长度

P Input BYTE, 
INT, SINT, 
USINT

I、Q、M、D、L 或
常量

要提取的第一个字符的位置

（第一个字符 = 1）

OUT Return STRING, 
WSTRING

D、L 提取的部分字符串

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，从字符串的中间位置开始提取一个 STRING 数据类型的部分字符串。 
在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连该指令的参数，如下所示：

根据输入参数 L（“extractNumber”）的值“4”，从字符串（“inputSTRING”）中提取一个四字

符的部分字符串。从字符串（“inputSTRING”）的第三个字符（“startingPoint”的值为“3”）开

始提取。提取的部分字符串通过输出参数 OUT（“outputExtractSTRING”）输出。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DELETE： 删除字符串中的字符 (S7-1200, S7-1500)

说明     
使用该指令删除 IN 输入参数中字符串的一部分。使用 P 参数指定要删除的第一个字符的位

置。在 L 参数中指定要删除的字符数。剩余的部分字符串以 (W)STRING 格式通过 OUT 输出

参数输出。

请注意，该指令执行过程中需遵循以下规则：

• 如果 P 参数的值为负数或等于零，则 OUT 输出参数中将输出空字符串。

• 如果 P 参数中的值大于 IN 输入中字符串的当前长度，则 OUT 输出参数中将返回输入字

符串。

• 如果 L 参数的值为零，则 OUT 输出参数中将返回输入字符串。

• 如果 L 参数中要删除的字符数大于 IN 输入参数中的字符串长度，则将删除从 P 参数指定

的位置开始的字符。将输出由此生成的字符串。

• 如果 L 参数中的值为负数，则将输出空字符串。

如果在指令的执行过程中发生错误而且可写入 OUT 输出参数中，则将输出空字符串。

参数

下表列出了“DELETE”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 字符串

L Input BYTE, INT, 
SINT, USINT

I、Q、M、D、L 
或常量

要删除的字符数

P Input BYTE, INT, 
SINT, USINT

I、Q、M、D、L 
或常量

要删除的第一个字符的位置

OUT Return STRING, 
WSTRING

D、L 生成的字符串

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，将删除 STRING 数据类型字符串中的字符。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：

根据输入参数 L（“deleteNumber”）的值“4”，从第三个字符（“startingPoint”的值为“3”）开

始，从字符串（“inputSTRING”）中删除四个字符。剩余的字符串通过输出参数 OUT
（“outputResidualSTRING”）输出。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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INSERT：在字符串中插入字符 (S7-1200, S7-1500)

说明     
使用该指令将 IN2 输入参数中的字符串插入到 IN1 输入参数中的字符串中。使用 P 参数指定

开始插入字符的位置。结果以 (W)STRING 格式通过 OUT 输出参数输出。

请注意，该指令执行过程中需遵循以下规则：

• 如果 P 参数中的值超出 IN1 输入参数中字符串的当前长度，则 IN2 输入参数的字符串将

附加到 IN1 输入参数的字符串后。

• 如果 P 参数中的值为零，IN1 输入参数的字符串将附加到 IN2 输入参数的字符串上。

• 如果 P 参数的值为负数，则 OUT 输出参数中将输出空字符串。

• 如果生成的字符串的长度大于 OUT 输出参数中指定的变量长度，则将生成的字符串限制

到可用长度。

参数

下表列出了“INSERT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 字符串 

IN2 Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 要插入的字符串

P Input BYTE, 
INT, SINT, 
USINT

I、Q、M、D、L 
或常量

插入位置

OUT Return STRING, 
WSTRING

D、L 生成的字符串

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，将一个字符串插入到另一个字符串中。使用的数据类型为 STRING。 
在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连该指令的参数，如下所示：

将第二个字符串（“input2_STRING”）的字符插入第一个字符串（“input1_STRING”）。根据

参数 P（“startingPoint”）的值“3”，字符将插入第一个字符串（“input1_STRING”）的第三个

字符后。结果将通过输出参数 OUT”（“outputStrg1AndStrg2”）输出。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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REPLACE： 替换字符串中的字符 (S7-1200, S7-1500)

说明     
使用该指令，可将 IN1 输入中字符串的一部分替换为 IN2 输入参数中的字符串。使用 P 参数

指定要替换的第一个字符的位置。使用 L 参数指定要替换的字符数。结果以 (W)STRING 格
式通过 OUT 输出参数输出。

请注意，该指令执行过程中需遵循以下规则：

• 如果 P 参数的值为负数或等于零，则 OUT 输出参数中将输出空字符串。

• 如果 L 参数的值为负数，则 OUT 输出参数中将输出空字符串。

• 如果 P 等于 1，则 IN1 输入中的字符串将从（且包含）第一个字符开始被替换。

• 如果 P 参数中的值超出 IN1 输入参数中字符串的当前长度，则 IN2 输入参数的字符串将

附加到 IN1 输入参数的字符串后。

• 如果生成的字符串的长度大于 OUT 输出参数中指定的变量长度，则将生成的字符串限制

到可用长度。

• 如果参数 L 的值为 0，则将插入而非更换字符。适用条件与指令 INSERT 类似。另请参见

“INSERT：在字符串中插入字符 (页 2717)”

参数

下表列出了“REPLACE”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 要替换其中字符的字符串。

IN2 Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 含有要插入的字符的字符串。

L Input BYTE, INT, 
SINT, USINT

I、Q、M、D、L 
或常量

要替换的字符数

P Input BYTE, INT, 
SINT, USINT

I、Q、M、D、L 
或常量

要替换的第一个字符的位置

OUT Return STRING, 
WSTRING

D、L 生成的字符串

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

在以下示例中，用另一个字符串替换字符串的一部分。使用的数据类型为 STRING。 
在全局数据块中创建五个用于存储数据的变量。

互连该指令的参数，如下所示：

第二个字符串（“input2_STRING”）从第三个字符（“startingPoint”的值为“3”）开始添加到第

一个字符串（“input1_STRING”）。根据参数 L（“replaceNumber”）的值“2”，替换第一个字

符串（“input1_STRING”）的第三个和第四个字符。结果将通过输出参数 
OUT”（“outputNewSTRING”）输出。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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FIND： 在字符串中查找字符 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用该指令，可在 IN1 输入参数中的字符串内搜索特定的字符串。

• 使用 IN2 输入参数指定要搜索的值。搜索从左向右进行。

• OUT 输出参数中输出第一次出现该值的位置。如果搜索返回没有匹配项，则 OUT 输出参

数中将输出值“0”。
如果在 IN2 参数处指定了无效字符，或者处理期间出错，将在 OUT 参数处输出值“0”。

参数

下表列出了“FIND”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量 被搜索的字符串

IN2 Input STRING, 
WSTRING

D、L 或常量

 
要搜索的字符串

OUT Return INT I、Q、M、D、L 字符位置

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，在另一个字符串中搜索一个字符串。使用的数据类型为 STRING。 
在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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第一个字符串（“inputSTRING”）搜索第二个字符串（“STRINGsearchedFor”）的值“4a”。开始

搜索字符串的字符位置（“4”）通过输出参数 OUT（“returnPosition”）输出。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

运行系统信息 (S7-1200, S7-1500)

GetSymbolName： 读取输入参数的变量 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过“GetSymbolName”指令，使用块的输入参数读出 VARIABLE 参数中互连变量的名称。

说明

OB 中的直接调用

在 OB 中，不能直接调用“GetSymbolName”指令。

说明

否定变量及块的输入参数

如果使用“GetSymbolName”连接与否定变量进行互连的块的输入参数，则始终返回一个空字

符串。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

代码存储器空间需求大幅增加

使用 GetSymbolName 将导致代码存储器空间需求大幅增加。指令的调用频率越高，实际符

号越长，对存储器的空间要求也就越大。

如果在项目中多次使用块，且每次都由不同的变量调用，那么可以使用“GetSymbolName”指
令来评估调用变量的名称。在这种情况下，与变量的过程值无关。

• 在 VARIABLE 参数处指定块接口的输入参数。仅为该参数使用接口参数，并且没有 PLC 或
数据块变量。

• 要限制读取变量名称的长度，可使用 SIZE 参数。如果名称已被截断，将由名称末尾处的

字符“...”（Unicode 字符 16#2026）指示。请注意，该字符的长度为 1。
在以下示例中，说明了 SIZE 参数的含义。通过块接口，读取以下变量名

称："MyPLCTag"（左右双引号为名称的一部分。）

SIZE GetSymbolName 返回 说明

1 '...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 被截断名称的标识符：...
• WSTRING 的 后一个字符：'

2 '"...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的第一个字符和被截断名称的标识符："...
• WSTRING 的 后一个字符：'

3 '"M...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的前两个字符和被截断名称的标识符："M...
• WSTRING 的 后一个字符：'

6 '"MyPL...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的前五个字符和被截断名称的标识

符："MyPL...
• WSTRING 的 后一个字符：'

0 '"MyPLCTag"' • WSTRING 的第一个字符：'
• 该名称的所有字符："MyPLCTag"
• WSTRING 的 后一个字符：'

• 名称读取在 OUT 参数中输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“GetSymbolName”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

VARIABLE Input PARAMETER Input、
Output、
InOut 参数区

域

选择读取输入参数名称的本地接口。

SIZE Input DINT I、Q、M、

D、L
OUT 参数处，输出字符数的限值。

• SIZE > 0：GetSymbolName 返回名称的前 
SIZE 个字符。

• SIZE = 0：GetSymbolName 返回整个名称。

• SIZE < 0：GetSymbolName 返回名称的

后 SIZE 个字符。

OUT Return WSTRING D、L 输出输入参数的变量名称

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，通过块的输入参数读取互连的变量的名称。 
在全局数据块中创建两个用于存储数据的变量。

创建函数“SLI_FC_GetSymbolName”。在块中创建以下局部变量。

在函数中调用“GetSymbolName”，并互连“GetSymbolName”，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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创建函数“SLI_FC_FCCall_GetSymbolName”。在函数中调用并互连

“SLI_FC_GetSymbolName”函数，如下所示。

在块“SLI_FC_GetSymbolName”中，执行指令“GetSymbolName”。使用指令的输入参数 
VARIABLE，可检查“SLI_FB_GetSymbolName”块中输入参数 inputValue 的互连情况。为执行

此操作，读取“symbolVALUE”变量并通过输出参数 OUT（“MySymNAME”）将其作为字符串

输出。根据输入参数 SIZE 的值，字符串的长度被限制为 60 个字符。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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从调用路径起始处，查询实参 GetSymbolPath:。 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“GetSymbolPath”，读取在调用路径起始处通过多个块调用传送的参数名称。

说明

OB 中的直接调用

在 OB 中，不能直接调用“GetSymbolPath”指令。

说明

代码存储器空间需求大幅增加

使用 GetSymbolPath 将导致代码存储器空间需求大幅增加。指令的调用频率越高，实际符

号越长，对存储器的空间要求也就越大。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 在指令的参数 VARIABLE 处，可指定运行过程中调用已互连实参时待读取的形参名称。

– 如果使用数据块的变量作为输入参数，则将输出包含有数据块名称与到结构化变量访

问路径的变量。

– 如果使用 PLC 变量提供输入参数，则输出 PLC 变量的名称。

– 如果使用常数作为输入参数，则输出该常数。

• 要限制读取变量名称的长度，可使用 SIZE 参数。如果名称被截断，则在该名称的末尾处

将标识为字符“...”（Unicode 字符 16#2026）。请注意，该字符的长度为 1。
在以下示例中，说明了 SIZE 参数的含义。通过该块接口，可读取以下变量名

称："MyPLCTag"（左右双引号为名称的一部分。）

SIZE GetSymbolPath 返回 说明

1 '...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 被截断名称的标识符：...
• WSTRING 的 后一个字符：'

2 '"...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的第一个字符和被截断名称的标识符："...
• WSTRING 的 后一个字符：'

3 '"M...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的前两个字符和被截断名称的标识符："M...
• WSTRING 的 后一个字符：'

6 '"MyPL...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的前五个字符和被截断名称的标识

符："MyPL...
• WSTRING 的 后一个字符：'

0 '"MyPLCTag"' • WSTRING 的第一个字符：'
• 该名称的所有字符："MyPLCTag"
• WSTRING 的 后一个字符：'

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“GetSymbolPath”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

VARIABLE Input PARAMETER Input、Output、
InOut 参数区域

选择形参，在调用路径起始处将读取其对

应实参的名称。

SIZE Input DINT I、Q、M、D、L 或
常量

OUT 参数处，输出字符数的限值。

• SIZE > 0：GetSymbolPath 返回名称的

前 SIZE 个字符。

• SIZE = 0：GetSymbolPath 返回整个名

称。

• SIZE < 0：GetSymbolPath 返回名称的

后 SIZE 个字符。

OUT Output WSTRING D、L 输出输入参数来源的变量名称。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

以下示例说明了如何在多个调用级别上使用 GetSymbolPath：
• 将从组织块 OB1 中调用 FB_Level_1 块。之后，将依次调用 FB_Level_2 块。

• GetSymbolPath 将在块 FB_Level_2 中执行，读取参数名称，在调用路径起始处开头处该

参数的值将传递到 REQ2 中。

• 在参数 REQ1 处，变量 MyStarterBit 作为实参进行连接。该位在 MyDatablock 数据块的 
MySTRUCT 结构中。

此信息由 GetSymbolPath 读取，并通过 OUT 参数输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

GetInstanceName：读取实例的名称 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“GetInstanceName”指令在函数块中读取背景数据块的名称。

说明

OB 中的直接调用

在 OB 中，不能直接调用“GetInstanceName”指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2729



说明

代码存储器空间需求大幅增加

使用 GetInstanceName 将导致代码存储器空间需求大幅增加。指令的调用频率越高，背景

数据块的名称越长，对名称长度的限制越小，因而对存储器空间的要求也就越大。

• 要限制读实例名称的长度，可使用 SIZE 参数。如果名称被截断，则在该名称的末尾处将

标识为字符“...”（Unicode 字符 16#2026）。请注意，该字符的长度为 1。
在以下示例中，说明了 SIZE 参数的含义。通过块接口，读取以下实例名

称："Level1_DB"（左右双引号为名称的一部分。）

SIZE 返回 GetInstanceName 说明

1 '...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 被截断名称的标识符：...
• WSTRING 的 后一个字符：'

2 '"...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的第一个字符和被截断名称的标识符："...
• WSTRING 的 后一个字符：'

3 '"L...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的前两个字符和被截断名称的标识符："L...
• WSTRING 的 后一个字符：'

6 '"Leve...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的前五个字符和被截断名称的标识

符："Leve...
• WSTRING 的 后一个字符：'

0 '"Level1_DB"' • WSTRING 的第一个字符：'
• 该名称的所有字符："Level1_DB"
• WSTRING 的 后一个字符：'

• 背景数据块的名称将写入 OUT 参数中。如果该背景数据块的名称的长度大于 WSTRING 的
大长度，则该名称将将截断。

对于多实例数组中的某个元素，GetInstanceName 不返回下标数值，而是返回符号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“GetInstanceName”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SIZE Input DINT I、Q、M、D、L 
或常量

OUT 参数处，输出字符数的限值。

• SIZE > 0：GetInstanceName 返回名称的前 
SIZE 个字符。

• SIZE = 0：GetInstanceName 返回整个名称。

• SIZE < 0：GetInstanceName 返回名称的 后 
SIZE 个字符。

OUT Output WSTRING D、L 背景数据块的读取名称

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，读取背景数据块的名称。

在全局数据块中创建两个用于存储数据的变量。

创建函数块“SLI_FB_GetInstanceName”。互连“GetInstanceName”指令的参数，如下所示：

在块“SLI_FB_GetInstanceName”中，执行指令“GetInstanceName”。通过指令

“GetInstanceName”，确定块“SLI_FB_GetInstanceName”已关联的背景数据块，并通过输出

参数 OUT（“outputInstName”）将其作为字符串输出。根据参数 SIZE（“limitSIZE”）的值“0”，
字符串的长度不受限制。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

GetInstancePath: 查询块实例的复合全局名称 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“GetInstancePath”指令在函数块中读取块实例的组合全局名称。使用多个实例时，

块实例的组合全局名称是完整调用层级的路径。

说明

OB 中的直接调用

在 OB 中，不能直接调用“GetInstancePath”指令。

说明

代码存储器空间需求大幅增加

使用 GetInstancePath 将导致代码存储器空间需求大幅增加。名称越长，则参数编号越大，

所需存储器空间越多。

在以下示例中，在 FB_Level_3 函数块中调用“GetInstancePath”指令。 
• FB_Level_3 函数块将其数据存储在 FB_Level_2 调用函数块中。

• FB_Level_2 函数块将其数据存储在 FB_Level_1 调用函数块中。

• FB_Level_1 函数块将其数据存储在 IDB_LEVEL_1 背景数据块中。通过使用多个实例，

FB_Level_1 的背景数据块可包含三个函数块的所有数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在本示例中，“GetInstancePath”指令将返回以下值：

SIZE GetInstancePath 返回 说明

1 '...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 被截断名称的标识符：...
• WSTRING 的 后一个字符：'

2 '"...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的第一个字符和被截断名称的标识符："...
• WSTRING 的 后一个字符：'

3 '"I...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的前两个字符和被截断名称的标识符："I...
• WSTRING 的 后一个字符：'

6 '"IDB_...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的前五个字符和被截断名称的标识符："IDB_...
• WSTRING 的 后一个字符：'

0 '"IDB_LEVEL_1".Level_2
_
Instance.Level_3_Insta
nce'

• WSTRING 的第一个字符：'
• 该名称的所有字

符："IDB_LEVEL_1".Level_2_Instance.Level_3_Inst
ance

• WSTRING 的 后一个字符：'

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

将函数块中的“GetInstancePath”与单个实例一起使用

如果用于调用“GetInstancePath”的函数块在其自身的背景数据块中保存数据，单个实例的名

称将作为全局名称输出。此时，参数 OUT 中的结果与“GetInstanceName (页 2729)”指令相

对应。

参数

下表列出了“GetInstancePath”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SIZE Input DINT I、Q、M、D、L 或
常量

OUT 参数处，输出字符数的限值。

• SIZE > 0：GetInstancePath 返回名称

的前 SIZE 个字符。

• SIZE = 0：GetInstancePath 返回整个

名称。

• SIZE < 0：GetInstancePath 返回名称

的 后 SIZE 个字符。

OUT Output WSTRING D、L 读取块实例的全局名称。

如果块实例的全局名称比 WSTRING 的
大长度（254 个字符）长，该名称将被截

断。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，将读取块实例的组合全局名称。

在全局数据块中，创建一个用于存储数据的变量。

创建函数块“SLI_FB_GIP_Level4”，并在该函数块中调用指令“GetInstancePath”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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创建函数块“SLI_FB_GIP_Level3”，并在该函数块中调用指令“SLI_FB_GIP_Level4”。

创建函数块“SLI_FB_GIP_Level2”，并在该函数块中调用指令“SLI_FB_GIP_Level3”。

创建函数块“SLI_FB_GIP_Level1”，并在该函数块中调用指令“SLI_FB_GIP_Level2”。

在函数块“SLI_FB_GIP_Level1”中，创建以下局部变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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创建一个循环 OB（“OB123”），并在该循环 OB 中调用指令“SLI_FB_GIP_Level1”。互连该函

数块，如下所示。

在“OB123”中，执行指令“GetInstancePath”。指令“GetInstancePath”将读取所有函数块的实

例，包括函数块“SLI_FB_GIP_Level4”和 OB123 中的指令调用。在指令“GetInstancePath”的输

出参数“OUT” ("outputPath_Level4FB") 中，这些实例的名称将输出为字符串。根据

“GetInstancePath”操作的输入参数 SIZE 值，该字符串的长度将限制为 80 个字符。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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GetBlockName：读取块名称 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“GetBlockName”指令读取在其中调用指令的块的名称。

• 如果要将块名称的长度限制为特定字符数量，则可在参数 SIZE 处指定 大长度。如果名

称被截断，则在该名称的末尾处将标识为字符“...”（Unicode 字符 16#2026）。请注意，

该字符的长度为 1。
在以下示例中，说明了 SIZE 参数的含义。将读取以下块名称："Level1_gbn"（左右双引

号为名称的一部分。）

SIZE GetBlockName 返回 说明

1 '...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 被截断名称的标识符：...
• WSTRING 的 后一个字符：'

2 '"...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的第一个字符和被截断名称的标识符："...
• WSTRING 的 后一个字符：'

3 '"L...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的前两个字符和被截断名称的标识

符："..."L...
• WSTRING 的 后一个字符：'

6 '"Leve...' • WSTRING 的第一个字符：'
• 名称的前五个字符和被截断名称的标识

符："Leve...
• WSTRING 的 后一个字符：'

0 '"Level1_gbn"' • WSTRING 的第一个字符：'
• 该名称的所有字符："Level1_gbn"
• WSTRING 的 后一个字符：'

• 在参数 RET_VAL 处，写入块名称。如果块的名称比 WSTRING 的 大长度长，该名称将被

截断。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“GetBlockName”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SIZE Input DINT I、Q、M、D、L 
或常量

RET_VAL 参数处，输出字符数的限值。

• SIZE > 0：GetBlockName 返回名称的前 SIZE 
个字符。

• SIZE = 0：GetBlockName 返回整个名称。

• SIZE < 0：GetBlockName 返回名称的 后 
SIZE 个字符。

RET_VAL Output WSTRING D、L 读取程序块名称

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

在以下示例中，读取块名称。

在全局数据块中创建两个用于存储数据的变量。

互连该指令的参数，如下所示：

在块“SLI_FC_GetBlockName”中，执行指令“GetBlockName”。通过指令“GetBlockName”，读

取块“SLI_FC_GetBlockName”的名称，并在输出参数 RET_VAL（“outputBlockName”）中输出

为一个字符串。根据参数 SIZE（“limitSIZE”）的值“0”，字符串的长度不受限制。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

4.1.4.4 过程映像 (S7-1500)

UPDAT_PI：更新过程映像输入 (S7-1500)

说明  
通过该指令，可更新组态中定义的输入的部分映像分区。

如果对于系统侧过程映像更新，已组态反复发送 I/O 访问错误信号，则所选过程映像将始终

更新。

否则，仅当系统不更新选定的过程映像分区时（即，仅当该过程映像分区未分配给中断 OB 
时），才进行更新。

说明

根据组态分配给输入过程映像分区的所有逻辑地址都不再属于 OB 1 输入过程映像分区。

使用“UPDAT_PI”更新过程映像分区时，不能同时使用指令“SYNC_PI (页 2745)”进行更新。

OB 1 输入过程映像的系统更新以及指定给中断 OB 的输入过程映像分区的系统更新与

“UPDAT_PI”调用无关。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“UPDAT_PI”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PART Input PIP I、Q、M、D、L 
或常量

待更新的输入过程映像分区 
的数量。 大取值范围（取决于 
CPU）： 
1 <= n <= 31（= 过程映像分区 
n）。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息

FLADDR Output WORD I、Q、M、D、
L、P

发生访问错误时，造成错误的 
第一个字节的地址。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8090 参数 PART 的值非法

8091 指定的过程映像分区尚未定义。

8092 系统正在对该过程映像分区进行更新，不能用于 PART 参数。

8093 正在另一个 OB 中更新该过程映像分区。

80A0 访问 I/O 时检测到访问错误。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

说明

如果将该指令用于 DP 标准从站的过程映像分区，则也可能出现指令“DPRD_DAT (页 2896)”
的错误代码。如果定义的一致性区域大于 32 个字节，则可能发生这一现象。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

在以下示例中，更新组态中所定义输入的过程映像分区“1”。 
在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：

为 CPU 创建一个输入模块 (DI)，并在“属性 > 输入 0 -15 > I/O 地址”(Properties > Input 0 - 
15 > I/O addresses) 下方组态过程映像分区“1”。同样，该过程映像分区无需分配给任何 OB。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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待更新的过程映像分区编号将存储在指令“UPDAT_PI”的输入参数 PART（“part”）中。调用指令

“UPDAT_PI”时，将对指定的过程映像进行更新。

输出参数 RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。如果过程无错误，则将线圈

（“updateOk”）置位为“TRUE”。由于未发生访问错误，则该指令“UPDAT_PI”的错误地址

（“errAddress”）将显示值“16#0000”。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

UPDAT_PO：更新过程映像输出 (S7-1500)

说明

通过该指令，可将组态中所定义的输出的过程映像信号状态传送到输出模块中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果已为所选过程映像分区指定了一致性范围，则将对应的数据作为一致性数据传送到各自

的 I/O 模块。

说明

在组态期间分配给输出过程映像分区的所有逻辑地址都不再属于 OB 1 输出过程映像。

使用指令“UPDAT_PO”进行更新的输出不能同时使用指令“SYNC_PO (页 2747)”进行更新。

OB 1 输出过程映像和分配给中断 OB 的输出过程映像分区由系统传送到输出模块，与

“UPDAT_PO”调用无关。 

参数

下表列出了“UPDAT_PO”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PART Input PIP I、Q、M、D、L 
或常量

待传送的输出过程映像分区的数

量。 
大取值范围（取决于 CPU）：

1 <= n <= 31
（= 过程映像分区 n）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息

FLADDR Output WORD I、Q、M、D、
L、P

发生访问错误时，造成错误的 
第一个字节的地址。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8090 参数 PART 的值非法

8091 指定的过程映像分区尚未定义。

8092 系统正在对该过程映像分区进行更新，不能用于 PART 参数。 
8093 正在另一个 OB 中更新该过程映像分区。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码*
(W#16#...)

说明

80A0 访问 I/O 时检测到访问错误。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

说明

如果将该指令用于 DP 标准从站的过程映像分区，则也可能出现指令“DPWR_DAT (页 2898)”
的错误代码。如果定义的一致性区域大于 32 个字节，则可能发生这一现象。 

示例

在以下示例中，更新组态中所定义输出的过程映像分区“1”。 
在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：

为 CPU 创建一个输处模块 (DQ)，并在“属性 > 输出 0 -15 > I/O 地址”(Properties > Output 
0 - 15 > I/O addresses) 下方组态过程映像分区“1”。同样，该过程映像分区无需分配给任何 
OB。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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待更新的过程映像分区编号将存储在指令“UPDAT_PO”的输入参数 PART（“part”）中。调用指

令“UPDAT_PO”时，将对指定的过程映像进行更新。

输出参数 RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。如果过程无错误，则将线圈

（“updateOk”）置位为“TRUE”。由于未发生访问错误，则该指令“UPDAT_PO”的错误地址

（“errAddress”）将显示值“16#0000”。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

SYNC_PI：同步过程映像输入 (S7-1500)

说明

“SYNC_PI”用于在等时同步模式下更新输入的过程映像分区。关联 DP 循环或 PN 发送循环的

用户程序，可使用该指令对输入过程映像分区中收集到的输入数据进行等时同步和统一更新。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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调用

“SYNC_PI”可中断，并且仅在 OB 61、62、63 和 64 中调用。

说明

仅当在硬件配置中将受影响的过程映像分区分配给相关的 OB 后，才能在 OB 61 到 64 中调

用指令“SYNC_PI”。使用指令“SYNC_PI”更新的过程映像分区，不能同时使用指令“UPDAT_PI 
(页 2739)”进行更新。

参数

下表列出了“SYNC_PI”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 值范围 说明

PART Input PIP I、Q、M、

D、L 或常量

1 至 31 待同步更新的输入过程映像分区的数

量。

RET_VAL Return INT I、Q、M、

D、L、P
- 错误信息

FLADDR Output WORD I、Q、M、

D、L、P
  发生访问错误时，造成错误的 

第一个字节的地址。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码 
(W#16#...
)*

说明

0000 未发生错误。

0001 一致性警告。过程映像分区的更新跨两个 DP 或 PN 循环。但是，一个子模块中的数据为统一传输。

8090 参数 PART 的值无效，或在该 OB 中不允许对输入中指定的过程映像分区进行更新。有可能是指

定的过程映像分区尚未定义，或者尚未为该过程映像分区分配输入模块。输入过程映像分区未

更新。

8092 系统正在对该过程映像分区进行更新，不能用于 PART 参数。 
8093 正在另一个 OB 中更新该过程映像分区。

80A0 更新时检测到访问错误。受影响的输入被置为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...
)*

说明

80A1 更新时间在允许的访问窗口之后。输入过程映像分区未更新。

DP 或 PN 循环太短，指令处理时间不够。因此必须增加 TDP（又称为 T_DC）、Ti 和 To 定时器。

80A2 带有一致性警告的访问错误

在更新指定过程映像分区时，发生访问错误，且检测到同步的一致性警告。

• 错误输入的数据尚未就绪，I/O 无法读取。在输入的过程映像分区中，受影响的输入将置位为

“0”。
• 与访问错误输入数据不相关的过程映像分区更新跨两个 DP 和 PN 循环。

80C1 更新时间在允许的访问窗之前。输入过程映像分区未更新。

常见错误信

息

另请参见“AUTOHOTSPOT” 

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

说明

如果将指令“SYNC_PI”用于 DP 标准从站的过程映像分区，则也可能出现指令“DPRD_DAT 
(页 2896)”的错误代码。如果定义的一致性区域大于 32 个字节，则可能发生这一现象。 

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

SYNC_PO：同步过程映像输出 (S7-1500)

说明

指令“SYNC_PO”用于在同步模式下更新输出的过程映像分区。在与 DP 循环或 PN 发送循环相

关的应用程序中，可通过该指令将过程映像分区输出中的计算输出数据等时同步且一致地传

送到 I/O 设备中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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调用

“SYNC_PO”可中断，并且应该仅在 OB 61、62、63 和 64 中调用。

说明

仅当在硬件配置中将受影响的过程映像分区分配给相关的 OB 后，才能在 OB 61 到 64 中调

用指令“SYNC_PO”。使用指令“SYNC_PO”更新的过程映像分区，不能同时使用指令

“UPDAT_PO (页 2742)”进行更新。

参数

下表列出了“SYNC_PO”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 值范围 说明

PART Input PIP I、Q、M、

D、L 或常量

1 至 31 待等时同步更新的输出过程映像分区

的数量。

RET_VAL Return INT I、Q、M、

D、P
- 在指令执行过程中如果发生错误，则

返回值将包含错误代码。

FLADDR Output WORD I、Q、M、

D、L、P
- 引起错误的第一个字节的地址。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...
)*

说明

0000 未发生错误。

0001 一致性警告。过程映像分区的更新跨两个 DP 或 PN 循环。但是，一个子模块中的数据为统一传

输。

8090 参数 PART 的值无效，或在该 OB 中不允许对输出中指定的过程映像分区进行更新。有可能是指

定的过程映像分区尚未定义，或者尚未为该过程映像分区分配输出模块。输出未传送到 I/O 中。

输出的过程映像分区保持不变。

8092 系统正在对该过程映像分区进行更新，不能用于 PART 参数。 
8093 正在另一个 OB 中更新该过程映像分区。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码

(W#16#...
)*

说明

80A0 在更新指定输出过程映像分区时检测到访问错误。错误输出未传送到 I/O 中。在输出的过程映

像分区中，这些输出保持不变。

80A1 带有一致性警告的访问错误

在更新指定的输出过程映像分区时，发生访问错误，且检测到同步的一致性警告。

• 错误输出的数据未传送到 I/O 中。在输出的过程映像分区中，相关输出保持不变。

• 与访问错误输入数据不相关的过程映像分区更新跨两个 DP 和 PN 循环。

80A2 更新时间在允许的访问窗口之后。输出未传送到 I/O 中。输出的过程映像分区保持不变。

80C1 更新时间在允许的访问窗之前。输出未传送到 I/O 中。输出的过程映像分区保持不变。

常见错误信

息

另请参见“AUTOHOTSPOT”

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

说明

如果将指令 SYNC_PO 用于 DP 标准从站的过程映像分区，则也可能出现指令“DPWR_DAT 
(页 2898)”的错误代码。如果定义的一致性区域大于 32 个字节，则可能发生这一现象。 

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

4.1.4.5 分布式 I/O (S7-1200, S7-1500)

数据记录类型概述 (S7-1200, S7-1500)

简介

数据类型作为硬件属性与反映硬件特定属性的汇总数据相对应。每个硬件都有大量的数据记

录作为属性。因此，数据记录可根据用途和适用范围信息进行区分。

在下文中，对数据记录的类型以及模块、系统和指令的分配中数据记录的使用进行了详细介

绍。

以下信息适用于 S7-1200 和 S7-1500 自动化系统以及 ET 200MP 和 ET 200SP 分布式 I/O 系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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数据记录的类型

数据记录的类型如下所示：

类型 使用

参数数据记录 a) 用于输入模块 参数数据记录中包含相关 I/O 模块的输入/输出功能属性。通过该

数据记录，可读取断路信息或变更输入延时。参数数据记录可读

取和写入。
b) 用于工艺模块或使用工艺

功能的模块

a) 用于输出模块

控制数据记录 a) 用于组态一个集中式或分

布式设置

控制数据记录中包含系统或设置的硬件配置，允许通过用户程序

对模块或 IO 系统进行重新组态。控制数据记录可读取和写入。

b) 用于重新组态 IO 系统

I&M 数据记录 a) 通过 PROFINET IO 进行集

中式或分布式设置

I&M 数据记录中包含模块的标识和维护数据（I&M = 标识和维

护）。该数据分为以下不同类型： 
• 标识数据：

– 取决于供应商

– 只读

– 如，读取序列号。 
• 维护数据

– 取决于系统和设备用途

– 可读取和写入。

– 如，用于更改模块的安装位置。 

b) 通过 PROFIBUS DP 进行集

中式或分布式设置

诊断数据记录

和组态数据记

录

a) 通过 PROFINET IO 进行分

布式设置 
诊断数据记录和组态数据记录的结构相同，仅内容和大小不同。

这些数据记录可分为以下几种类型：

• 诊断数据记录：

– 诊断数据记录中包含模块的诊断和监视数据。 
– 如果通道错误和/或触发中断，则生成通道诊断数据记录。

如果无故障/错误，则返回一个长度为 0 的诊断数据记录。

– 对于供应商特定的诊断数据记录，结构和大小均取决于供

应商。

– 诊断数据记录为只读。

• 组态数据记录：

– 组态数据记录中包含模块的实际组态数据或预组态数据。 
– 组态数据记录可读取（实际组态或预组态）和写入（预组

态）。

b) 通过 PROFIBUS DP 进行分

布式设置

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

WinCC 中使用的配方数据记录不属于模块的属性，与数据记录无关，在此不做详细介绍。

在项目中使用数据记录

在项目中使用数据记录之前，需仔细阅读相关手册，了解有关数据记录的结构和具体要求。

有关相应手册，请参见“更多信息”部分。

参数数据记录

说明

对读取通道信息 
数据记录 0..X 和 64..64+X 中包含通道特定的参数。例如，数据记录 0 中包含有通道 0 的信

息。

数据记录 128 中包含硬件配置中相关模块的所有通道信息。

RD_DPAR 指令仅适用于 S7-1500 CPU 或 ET 200 分布式 IO。

类型： 参数数据记录 (a)
相关模块： 输入模块：

位置： 集中式设置 (S7-1500) 或 ET 200MP S7-1200 或 ET 200SP (*)
指令： RDREC，WRREC RD_DPAR RDREC，WRREC RD_DPAR

（不适用于 
S7-1200）

数据记录 
(DR)：

DR 0。X（DR = 通道；X = 
输入模块的 后一个通道）

DR 128 DR 128 * ET 200SP 
Namur：DR 0。X

（DR = 通道；X =输
入模块的 后一个

通道）或 DR 128

DR 128 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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类型： 参数数据记录 (a)
HW ID： 使用输入模块的 HW ID
示例： 例如，S7-1500 

DI16x24VDC HF --> 通道 
0 到 15；（如，使用 DR 
13）。 
另请参见“通过 WRREC 
和 RDREC 使用参数数据记

录的程序示例 (页 2780)”。

例如，S7-1500 
DI16x24VDC HF --> 
DR 128。 
另请参见

“RD_DPAR 的编程示

例 (页 3006)”。

示例 1：使用 S7-1212C CPU 的输入模块 --
> CPU 的 HW ID、DR 128 和 RDREC / 
WRREC。
示例 2：使用 ET 200SP DI8x24VDC HF --> 
IO 模块的 HW ID、DR 128 和 RDREC / 
WRREC 或 RD_DPAR。 
另请参见“RD_DPAR 的编程示例 
(页 3006)”。

类型： 参数数据记录 (b)
相关模块： 工艺模块或使用工艺功能的模块

位置： 集中式设置（S7-1500 或 S7-1200） 
或分布式设置（ET 200MP 或 ET 200SP）

指令： RDREC，WRREC RD_DPAR（不适用于 S7-1200）
数据记录 
(DR)：

DR 128 此外，也适用于 
S7-1500 的 DI 模块： 
DR 0。X（DR = 通道；

X = 输入模块的 后一

个通道）

DR 128

HW ID： 使用受影响的模块/ I/O 模块的 HW ID。
示例： 示例 1：CPU S7-1511 PN；S7-1500 DI16x24VDC HF 的高速计数器 --> 如，DR 1；使用 DI 模

块的 HW ID (HSC)。使用 WRREC/RDREC。
示例 2：TM Count 2x24V --> DR 128；使用 TM 的 HW ID。使用 WRREC / RDREC 或 RD_DPAR。
示例 3：S7-1200 CPU 的高速计数器 --> DR 128；使用 CPU 的 HW ID 和 WRREC / RDREC。

类型： 参数数据记录 (c)
相关模块： 输出模块

位置： 集中式设置 (S7-1500) 或 ET 200MP S7-1200 或 ET 200SP (*)
指令： RDREC，WRREC RD_DPAR RDREC，WRREC RD_DPAR

（不适用于 
S7-1200）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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类型： 参数数据记录 (c)
数据记录 
(DR)：

DR 64。64 + X（DR 64 = 
通道 0；X = 输出模块的

后一个通道）

DR 128 DR 128 * ET 200SP 
Namur：DS 
64..64 + X（DR 
64 = 通道 0；X = 
输出模块的 后一

个通道）或 DR 
128

DR 128 

HW ID： 使用输出模块的 HW ID
示例： 例如，DQ16x24VDC/

0.5A ST --> 通道 0..15；
（如，通道 13 使用 DR 
77）。 

例如，

DQ16x24VDC/0.5A 
ST --> DR 128。 

例如，ET 200SP DQ8x24VDC/0.5A ST --> 
DR 128。 

说明

更多数据记录

系统中还包含其它更多数据记录。如，用于输入模块的数据记录：

• ET 200SP AI RTD：DR 237 用于禁用断路检测。

• ET 200SP AI Energy Meter ST：DR 142 用于读取测量数据。

说明

带有 PROFIBUS DP 的接口模块

如果使用带有 PROFIBUS DP 的接口模块，则不能从下位输入/输出模块中读取参数数据记录“0”
和“1”。但是，可读取诊断数据记录“0”和“1”中的内容。 
例如，输出模块的“参数数据记录 0”为“DR 64”；“参数数据记录 1”为“DR 65”。

更多信息

有关参数数据记录的更多信息，请参见相关 I/O 模块（如，S7-1500 DI16x24VDC HF (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/59193001)）手册。

指令
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控制数据记录

类型： 控制数据记录

相关模块： 所有模块待使用的设置 IO 系统和所需的 IO 设备

位置： 集中式设置（S7-1200，
S7-1500）
 

分布式设置（如，ET 
200MP，ET 200SP）

PROFINET IO 

指令： WRREC，RDREC WRREC，
RDREC

RDREC ReconfigIOSystem

数据记录 
(DR)：

DR 196 DR 196 DR 197（反

馈数据记录）

DR 
"CTRLREC"（ReconfigIOSystem 
的参数）

HW ID： 使用 HW ID 33。 
 

使用分布式 I/O 中 IM 的前端

模块 [Head]。 
 

使用 PROFINET 接口的 HW ID
（IO 控制器）。 
根据将建立的连接和 IO 设备，可

通过 CTRLREC 指定相应的 HW 
ID。

示例： 例如，带有 DI16x24VDC HF 
的 CPU S7-1511-1 PN。 
另请参见“通过 WRREC 和 
RDREC 使用控制数据记录的

程序示例 (页 2789)”。

例如，DI16x24VDC HF，
ET 200MP IM 155-5 PN ST --
>使用“<IO-
device_V2.0[Head]>”的 ID。
实际设置中包含一个附加 
DI16x24VDC HF，在组态过

程中无需考虑。

例如，通过一个 ET 200MP （IO 
设备）和一个 ET 200SP（用作可

选 IO 设备），连接并激活 
S7-1500 CPU（IO 控制器）。

另请参见“ReconfigIOSystem 
的编程示例 (页 2878)”。 

更多信息

有关控制数据记录 196 的更多信息，请参见相关自动化系统的系统手册（如，《S7-1500，
ET 200MP 自动化系统 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
59191792)》）。

有关确认反馈数据记录 197 的更多信息，请参见相关接口模块的系统手册（如，《ET 200MP 
IM 155-5 PN HF (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/89261636)》）。

有关控制数据记录“CTRLREC”的更多信息，请参见指南《ReconfigIOSystem：重新组态 IO 系
统 (页 2872)》。

指令
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I&M 数据记录

请注意 I&M 数据记录的以下应用：

• 数据记录“I&M0”（“16#AFF0”）用于传送有关模块或设备的常规信息。

• 数据记录“I&M1”（“16#AFF1”）用于传送模块或设备的功能与安装位置。 
• 数据记录“I&M2”（“16#AFF2”）用于传送模块或设备的安装日期。 
• 数据记录“I&M3”（“16#AFF3”）用于传送模块或设备的各种附加信息。 
• 数据记录“I&M4”（“16#AFF4”）用于将模块或设备的安全代码传送到 IO 控制器。 

说明

所有模块都支持数据记录“I&M0”（“16#AFF0”）。其它所有 I&M 数据记录均为可选。 

类型： I&M 数据记录

相关模

块：

设备 / 模块

位置： 可进行统一或分布式设置（通过 PROFINET IO 
或 PROFIBUS DP）

指令： RDREC，WRREC
数据记录 
(DR)：

DR 
16#AFF0

DR 
16#AFF1

DR 
16#AFF2

DR 16#AFF3 DR 
16#AFF4

或者，通过 PROFIBUS DP 进行分

布式设置：DR 255 
HW ID： 使用模块的 HW ID。
示例： 示例 1：CPU S7-1511-1 PN --> DR 16#AFF0；使用 CPU 的 HW 

ID。 
另请参见“使用 RDREC 指令读取 I&M 数据记录的程序示例 
(页 2760)”。

示例 2：带有 IM 155-6 DP ST 的 
ET 200SP --> DR 255；使用 IM 
的 HW ID。

更多信息

有关 I&M 数据记录的更多信息，请参见：

• 相关自动化系统的系统手册（如，《S7-1500，ET 200MP 自动化系统 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/59191792)》）。

• 编程手册《SIMATIC NET 基于 PROFINET IO 的用户编程接口 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/26435491)》。

指令
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诊断数据记录和组态数据记录

类型： 诊断数据记录和组态数据记录

相关模块： IO 系统中的设备/模块或子模块

位置： 分布式设置（PROFINET IO，PROFIBUS DP）
指令： RDREC，WRREC RDREC
数据记录 
(DR)：

组态（实际/预设）： 通道诊断： 通过接口模块进行制造商特定

的诊断：

使用相关模块的 DR。 
另请参见“PROFINET IO (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/19289930)”的
寻址级别和 DR。

PROFINET 
IO： 
参见接口模块

PROFIBUS 
DP： 
DR 0，1 

HW ID： 相关模块的硬件 ID（硬件 ID 的据类型为“Hw_SubModule”）。

示例： 例如，IO 控制器 S7-1513-1 
PN；IO 设备 (ET 200MP IM 
155-5 PN HF) 在插槽级别上使

用该模块的硬件 ID。使用 DR 
16#C001 读取预设组态。

例如，带有 DQ 模块的 IO 设
备 (ET 200MP IM 155-5 PN 
HF) 导致线路断路。此时，将

使用该 IO 设备前端模块的硬

件 ID。IO 控制器为 
S7-1513-1 PN。使用 DR 
16#E00A 进行通道诊断。 
另请参见“使用 RDREC 读取

诊断数据记录的编程示例 
(页 2764)”。

例如，PROFIBUS DP：带有 
IM 155-5 DP ST 的 ET 
200MP；读取 DI 模块 --> 硬
件 ID（“Hw_SubModule”数据

类型）并使用 DR 1 进行诊断。

更多信息

有关 PROFINET IO 的寻址级别、设置和用于诊断与组态的重要数据记录，请参见：

• 编程手册《从 PROFIBUS DP 到 PROFINET IO (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/19289930)》。 

有关通道诊断数据记录的更多信息和常规信息，请参见： 
• STEP 7 在线帮助中的“PROFINET 设备的诊断”。 
• PROFINET 功能手册中（《使用 STEP 7 V16 组态的 PROFINET (https://

support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/49948856)》）。

有关制造商特定诊断数据记录的更多信息，请参见： 
• 相关接口模块的手册（如《ET 200MP IM 155-5 PN ST (https://

support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/59193106)》）。

指令
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参见

Sample Library for Instructions (页 703)
RDREC： 读取数据记录 (页 2757)
WRREC： 写数据记录 (页 2777)
Library of PLC Datatypes 的 FAQ 页面 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109482396/en?dl=en)

RDREC：读取数据记录 (S7-1200, S7-1500)

RDREC： 读取数据记录 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“RDREC”从使用 ID 寻址的模块中读取编号为 INDEX 的数据记录。该模块可以是中

央机架中的一个模块或一个分布式模块（PROFIBUS DP 或 PROFINET IO）。

• 使用参数 ID 选择从中读取数据记录的模块 (DP/PROFINET IO)。对于 ID 参数，仅使用模块

的硬件标识符 (HW ID)。模块的硬件标识符，位于“PLC 变量 > 系统常量”(PLC tags > System 
constants) 中。例如，S7-1500 DI 模块：将显示为数据类型为“Hw_SubModule”的 <DI 模
块名称>。 

• 使用 INDEX 参数，可选择模块待读取的数据记录。哪条数据记录可以通过哪个数据记录

编号来读取具体取决于模块。更多信息，请参见本文档中的相关模块。

• 可通过“RDREC”读取的数据记录具有不同的长度。使用 MLEN 指定要读取的 大数据记录

字节数。如果参数 MLEN 选择了长度“0”，则会在参数 RECORD 中写入完整的数据记录。

• 选择长度至少为 MLEN 个字节的目标区域 RECORD。如果使用 MLEN=0 读取完整的数据

记录，则对 RECORD 使用数据记录的 大长度。在参数 RECORD 中使用的结构（组态、数

据类型和长度）也取决于由哪个模块读取哪条数据记录。

• 输出参数 VALID 的值为 TRUE 时，表示数据记录已成功传送到目标区域 RECORD。此时，

输出参数 LEN 包含所读取数据的长度（字节）。

• 如果在数据记录的传送过程中发生错误，则通过输出参数 ERROR 指示错误。此时，输出

参数 STATUS 中包含错误信息。

说明

指令“RDREC”的接口与标准“PROFIBUS and PROFINET Guideline Communication Function 
Blocks on PROFIBUS DP and PROFINET IO”中定义的“RDREC”函数块接口相同。

指令
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功能描述

“RDREC”为异步执行指令。即，指令的执行可跨多次调用。调用“RDREC”时，如果 REQ = 1，
则启动数据记录传送。

作业状态通过输出参数 BUSY 和输出参数 STATUS 的两个中间字节显示。STATUS 的两个中间

字节与异步工作的指令的 RET_VAL 输出参数相对应。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”。
输出参数 BUSY 的值为 FALSE  时，表示数据记录已传送完成。

在 S7-1500-R/H 系统的 SYNCUP 系统状态下调用 RDREC
在 S7-1500-R/H 系统的 SYNCUP 系统状态下调用 RDREC 指令时，通常返回错误代码 0x7001 
和 0x7002。即使出错（如，数据记录源不存在），也不会生成其它错误代码。此时，仅当 
SYNCUP 状态结束后，才会生成正确的错误代码。

需要循环调用 RDREC 才能实现 SYNCUP 系统状态的动态响应。

参数

下表列出了“RDREC”指令的参数：

参数 声明 数据类型* 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
T**、C** 或常量

REQ = 1：传送数据记录

ID Input HW_IO I、Q、M、D、L 或
常量

硬件模块 (DP/PROFINET IO) 的硬件标识

符。

该标识符由系统自动分配并存储在硬件配

置的模块或接口的属性中。

INDEX Input DINT I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号

MLEN Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

要读取的数据记录信息的 大长度（字

节）

VALID Output BOOL I、Q、M、D、L 已收到新的数据记录，并且有效。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：读取过程尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1：读取过程中发生错误。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 块状态或错误信息

LEN Output UINT I、Q、M、D、L 所读取数据记录信息的长度

指令
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参数 声明 数据类型* 存储区 说明

RECORD InOut VARIANT I、Q、M、D、L 读取数据记录的目标范围。

如果使用 NREF 系统数据类型对数据块中

的目标范围进行优化访问，则目标范围内

不会写入任何值。

* STL 中不支持隐式转换，因此有效数据类型的范围会受到限制。在 STL 中编程时，注意参数工具提示中每

种情况下允许的数据类型

** 仅适用于 S7-1500。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

如果使用“RDREC”读取 PROFINET IO 的数据记录，则 INDEX、MLEN 和 LEN 参数中的负值将

被解释为无符号 16 位整数。

参数 STATUS
有关 STATUS 参数的解释，请参见 参数 STATUS (页 2824)。

PC 系统的特殊情况：确定 Windows 状态

以下情景有助于用户确认 PC 系统的 Windows 状态：

• 通过一个循环 OB（如 OB1）调用“RDREC”指令 (SFB52)。
要通过“RDREC”指令确定 Windows 系统的状态，可为该软件控制器定义一个数据记录索引 
(0x7FFE)。
可通过以下输入参数调用“RDREC”指令：

参数 声明 数据类型 存储区 值/说明

(HIC) ID Input HW_IO I、Q、M、D、L 或常量 59（主机接口 RID）
INDEX Input DINT I、Q、M、D、L 或常量 0x7FFE
MLEN Input UINT I、Q、M、D、L 或常量 9
RECORD InOut VARIANT I、Q、M、D、L 每个区域的地址为 9 

个字节

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2759



表示 Windows 状态的数据记录将由第 8 个字节输出，可包含以下内容：

• 0x01：Windows 正在运行 
• 0x02：Windows 未运行 
• 0x03：蓝屏故障

说明

系统崩溃后，Windows 不再响应，然后显示蓝屏指示系统崩溃的原因和时间。默认情况

下，蓝屏保持永久可见。

系统在出错后停止，用户可进入以下场景：

• Windows 不再向组态的软件 CPU 发送信号

• 不调用 OB82
• 诊断条目未创建

示例

相关示例，请参见“使用 RDREC 指令读取 I&M 数据记录的程序示例 (页 2760)”。
其它示例，请参见“使用 RDREC 读取诊断数据记录的编程示例 (页 2764)”。
有关这些示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

块访问的基本知识 (页 63)
数据记录类型概述 (页 2749)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)

使用 RDREC 指令读取 I&M 数据记录的程序示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将读取 CPU S7-1500 的 I&M0 数据记录。 
有关数据记录的更多信息，请参见“数据记录类型概述 (页 2749)”。

要求

在全局数据块中，创建有 9 个变量和一个结构进行数据存储。 

指令
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在“PLC 变量 > 系统常量”(PLC tags > System constants) 中，读取 CPU 硬件标识符。此时，CPU 
将显示数据类型为“Hw_SubModule”的 <Local>。并通过输入参数 ID（“id”）存储该硬件标识

符。

在函数块中创建以下局部变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2761



参数互连 
程序段 1：互连“RDREC”指令的参数，如下所示：

程序段 2：出错时要存储错误状态，可互连“status”变量，如下所示：

结果

输入参数 REQ（“start”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“RDREC”。“RDREC”指令将通过输

入参数 ID（“id”），调用该模块。通过输入参数 INDEX（“dataRecNbr”），系统将调用 CPU 
的 I&M0 数据记录。 
多次调用后，“RDREC”指令将读取 I&M0 数据记录，并通过参数 RECORD（“recordIM0”）进

行保存。 

指令
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此外，I&M0 数据记录中还包含以下信息。

• 供应商名称（“VendorID_HL”）
• 订货号（“OrderID”）和设备编号（“IM_SerialNbr”）
• 硬件（“IM_HWrev”）和软件信息（“IMSWrev”） 
• IM 版本（“IM_Version”）和支持带宽的 I&M 数据记录（“IM_Supported”）

通过输出参数 LEN（“len”），可存储所读取数据记录的长度。根据输入参数 MLEN
（“maxLen”）的值，值为“0”时，待读取的数据记录信息将不受限制。

在执行过程中，输出参数 BUSY（“busy”）将置位为“TRUE”；VALID（“checkedValid”）将置位

为“FALSE”。在执行完成后，将输出成功读取的结果（“checkedValid”到“TRUE”）。并在输出

参数 STATUS（“status”）处，显示该块的状态。该过程成功执行且无任何错误。

指令
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程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 2757)

使用 RDREC 读取诊断数据记录的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，可通过 RDREC 读取 IO 设备的诊断数据记录“16#E00A”。触发断路时，系统

将错误信息输出为一条诊断数据记录。

有关数据记录的更多信息，请参见“数据记录类型概述 (页 2749)”。

说明

诊断数据记录的数目

对于该 IO 设备，模块上每个触发错误的插槽都将生成自己的数据记录。因此，诊断信息中

可包含多条记录。 
在该示例中，将读取多个模块的多个硬件错误（通道错误），并将这些错误复制到存储器数

组的相应结构中。根据指定的设置，存储器数组（“recordA”、“recordB”） 多可包含 6 条数

据记录、16 个通道。

指令
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要求

安装的硬件

需安装以下硬件设备：

• 一个 IO 控制器（如，S7-1513-1 PN）

• 一个 IO 设备（如，ET 200MP IM 155-5 PN HF）
• 一个或多个高性能型的数字量输出模块（如，DQ 4x24VDC HF）

说明

触发断路

确保触发断路的 DQ 模块通道未接线。

说明

硬件配置的操作步骤

要进行硬件配置，请按以下步骤操作：

1. 通过 PROFINET 连接 CPU 和 IO，并将 CPU 分配给 IO 设备作为 IO 控制器。

2. 打开相应 DQ 模块的路径“属性 > 输出 0-x > 输出 > 通道 0-y”(Properties > Output 0-x > Outputs 
> Channel 0-y)。 

3. 选择待组态的每个通道，然后在“诊断”("Diagnostics) 区域中选中“断路”(Wire break) 选项。

指令
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创建 PLC 数据类型

要传输和存储数据，需要以下 PLC 数据类型：

• “A”/“0100”的结构体：

• “B”/“0101”的结构体：

• 类型 1 的结构，与“UserStructureIdentifier”中的值相同：

类型 1 的结构用于基本通道诊断。 

• 类型 2 的结构，与“UserStructureIdentifier”中的值相同：

类型 2 的结构用于扩展通道诊断。 

指令
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• 类型 3 的结构，与“UserStructureIdentifier”中的值相同：

类型 3 的结构用于制造商特定的通道诊断。在本示例中，结构的组态未定义，并假定类型 
3 的长度为 28 个字节。

• “A”/“0100”结构的汇总信息：

• “B”/“0101”结构的汇总信息：

说明

数组的大小

如果要更改数组的大小（用于读取存储器、数据记录或通道），则需执行以下操作： 
• 通道：在 PLC 数据类型（“RECdiag_0100”、“RECdiag_0101”)中修改数组的大小（“Array[0..y] 

of USI_v..”）。在 gDB 中修改“maxChannelPos”值。

• 数据记录：在 gDB 中修改数组的大小（“recordA”、“recordB”)。在 gDB 中修改“maxRecordPos”
值。

• 读取存储器（“recordBYTE”）：在 gDB 中修改数组的大小（“recordBYTE”）和“maxPosition”的
值。请注意，诊断数据记录“16#E00A”的 大总长度为 4176 个字节。

创建监控表

要触发断路，需使用监控表的“强制”(Force) 功能。 
例如，如果要将输出“%QW0”的值强制为“16#FFFF”，则所有组态有断路的通道可使用该输出

触发一个硬件错误。 

指令
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数据的存储

创建以下变量和结构，将数据存储在一个全局数据块 (gDB) 中：

读取 IO 设备前端模块的硬件标识符，并使用“id”变量进行存储。通过“PLC 变量 > 系统常

量”(PLC tags > System constants) 以及 <Head~IO_Device> 等条目，可查找到前端模块的硬

件标识符。所用的数据类型为“HW_SubModule”。

函数“SLI_FC_start_RDiag”：参数互连

要启动“RDREC”指令，可根据硬件故障创建函数“SLI_FC_start_RDiag”。 
在 FC 中创建以下互连。

指令
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在诊断中断 OB (OB82) 中，调用函数“SLI_FC_start_RDiag”。

函数“SLI_FC_reset_RDiag”：参数互连

要在发生错误后复位过程值，需创建函数“SLI_FC_reset_RDiag”。 
在 FC 中创建以下局部变量。

在 FC 中创建以下互连。

程序段 1：要复位过程值，需创建以下互连。第 1 部分：

第 2 部分： 

第 3 部分：

第 4 部分：

指令
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程序段 2：要复位“reset”变量，需创建以下互连。

函数块“SLI_FB_chooseStruct_RDiag”：参数互连

创建函数块“SLI_FB_chooseStruct_RDiag”，选择相应的数据记录结构，并将数据复制到数组

中的指定位置。 
更多信息，请参见“程序段 6”的“结果”(Result) 部分或该程序段的注释字段（参见“程序代

码”）。

函数块“SLI_FB_RDREC_Diag”：参数互连

创建函数块“SLI_FC_start_RDiag”，调用并处理“RDREC”指令以及所有其它后续进程。

在该函数块中创建以下局部变量。

在该 FB 中创建以下互连：

程序段 1：调用函数“SLI_FC_reset_RDiag”并创建名为“RDREC”的“Label”指令。

程序段 2：互连“RDREC”指令的参数，如下所示：

指令
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程序段 3：发生 RDREC 错误时，如果要保存该状态，则需进行参数互连，如下所示

程序段 4：要结束 RDREC 的执行，需创建以下互连。

程序段 5：要跳转回程序段 1，需创建以下互连。 

程序段 6：调用函数块“SLI_FB_chooseStruct_RDiag”，如下所示。 

指令
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在循环 OB (OB1) 中调用函数块“SLI_FB_RDREC_Diag”。

事件 FB“SLI_FB_RDREC_Diag”
程序段 1： 
如果常开触点（“reset”）的信号状态为“TRUE”，则系统将复位 FB
“SLI_FB_chooseStruct_RDiag”的过程值和全局数据块的过程值。

程序段 2：
输入参数 REQ（“startRead”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“RDREC”。 

说明

调用“startRead”
根据 OB82 的调用结果，每次检测到硬件错误时，“startRead”将复位为“TRUE”。通过变量

“countCalls”，可计数 RDREC 成功调用的次数。触发三个通道错误后，“countCalls”值将为“3”。

“RDREC”指令将通过输入参数 ID（“id”）调用 IO 设备的前端模块。输入参数 INDEX
（“dataRecNbr”）用于调用 IO 设备的诊断数据记录“16#E00A”。 

“RDREC”指令将通过多次调用读取诊断数据，并使用 RECORD 参数（“recordBYTE”）保存所

读取的数据（x 条数据记录）。读取的数据长度记录在 LEN 输出参数（“#lengthOut”）中，

并使用变量“readLength”进行保存进行进一步处理。根据输入参数 MLEN 的值（“maxLength”
的值为“0”），待读取的数据长度无限制。

在执行过程中，输出参数 BUSY（“busy”）将置位为“TRUE”；VALID（“checkedValid”）将置位

为“FALSE”。仅当执行完成后，才会输出成功读取的结果（“checkedValid”置位为“TRUE”）；

函数块“SLI_FB_chooseStruct_RDiag”将该结果用作一个起始条件。要结束函数块

“SLI_FB_chooseStruct_RDiag”的执行，系统将变量“checkedValid”置位为“FALSE”。 
并在输出参数 STATUS（“#statusExe”）处，显示该块的状态。在本示例中，该过程成功执行

且无任何错误。

指令
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程序段 3：
当常开触点（“error”）的信号状态为“TRUE”时，如果发生错误（“memErrStatus”），则系统

保存该状态（“#statusExe”）。同时复位变量“checkedValid”和“startRead”，并停止 RDREC 的
执行。函数块“SLI_FB_chooseStruct_RDiag”的执行将无法启动。

程序段 4：
RDREC 完全执行后（“#statusExe”的值为“16#0070_0200”），“startRead”将置位为“FALSE”。
并停止 RDREC 的执行。

程序段 5：
如果常开触点（“startRead”）的信号状态为“TRUE”，则将跳转到程序段 1 的“RDREC”标签处

（使用 "JMP" 指令）。

程序段 6：
如果变量“checkedValid”的信号状态为“TRUE”，且变量“reset”的信号状态为“FALSE”，则在函

数块“SLI_FB_chooseStruct_RDiag”中启动排序过程。

在函数块“SLI_FB_chooseStruct_RDiag”中，将选择相应数据记录的结构类型以及与 
UserStructureIdentifier 相匹配的结构类型。系统将数据记录的数据复制到相应数组中的正确

位置中。之后，将根据相应数据记录的大小多次重复执行以上操作。此时，系统将读取一个

或多个通道的信息。 
如果对数据记录内容进行操作后，“数据记录的长度 + 前置长度”（“#allRecLEN”）小于所

有读取的数据长度（“readLength”），则将从顶部重新开始函数块的执行。此时，系统将读

取另一个数据记录、进行内容比较，并将该数据记录的数据复制到相应数组的正确位置处。

指令
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通过将局部变量（“#readComplete”、“#dbComplete”、“#limitReach”）和全局变量

“checkedValid”设置为“FALSE”，可完成排序过程。

基于以下变量，可记录该排序过程：

• “data_sorting_done”：该变量用于指示函数块“SLI_FB_chooseStruct_RDiag”的执行已结

束。同时变量“checkedValid”复位，表示该函数块无法重新执行。 
• “outputOverflow”：该结构中包含三个变量，每个变量分别记录不同的数组超出限值错

误。例如，读取的数据记录数量超出相应数组（“recordA”或“recordB”）可存储的 大数

量。

• “different_structs_used”：如果使用“recordA”和“recordB”存储诊断数据记录，则变量

“different_structs_used”将返回值“TRUE”。 
• “countRecs”：该变量用于计数复制的数据数目。 
• “chooseStruct”：该变量用于指示上一次所用的结构。值“4”用于指示“recordB”结构中上一

次以“USI Type 1”形式存储的数据记录。

• “posForRec”：该变量将存储数据记录（“recordA”或“recordB”）的数组中 近使用的位

置。值“1”用于指示“recordB[1]”中上一次存储的数据记录（参见“chooseStruct”）。 
• “posForChannel”：该变量将存储通道（“USI_DetailsType[x]”）的数组中 近使用的位

置。值“0”用于指示“recordB[1]/USI_DetailsType[0]”中存储的通道（参见“chooseStruct”和
“posForRec”）。

指令
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下图中显示了位置“0”（“recordB[0]”）处，结构为“B”/“0101”的数据记录。 
“ChannelLocation”的值“16#8000”显示了子模块级的诊断信息。基于“ChannelErrorType”的
值“16#0006”，插槽 2 处（参见“SlotNumber”）模块上子模块 1（“SubSlotNumber”）的通道 
0 和 1（参见“ChannelNumber”）发生断路。 
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程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 2757)

指令
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WRREC：写入数据记录 (S7-1200, S7-1500)

WRREC： 写数据记录 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“WRREC”用于将 RECORD 数据记录传送到地址为 ID 的组件中。该组件可以是中央机架

中的一个模块或一个分布式组件（PROFIBUS DP 或 PROFINET IO）。

• 通过  ID 参数，可选择待写入数据记录的模块。对于 ID 参数，仅使用模块的硬件标识符 
(HW ID)。模块的硬件标识符，位于“PLC 变量 > 系统常量”(PLC tags > System constants) 
中。例如，S7-1500 DI 模块：将显示为数据类型为“Hw_SubModule”的 <DI 模块名称>。 

• 使用 INDEX 参数，可选择待写入的数据记录。该模块将确定数据记录编号与待写入的数

据记录。更多信息，请参见相关模块的手册。

• 使用 LEN 指定要传输的数据记录的长度（字节）。选择长度至少为 LEN 个字节的源区域 
RECORD。

• 输出参数 DONE 的值为 TRUE 时，表示数据记录已成功传送。

• 如果在数据记录的传送过程中发生错误，则通过输出参数 ERROR 指示错误。此时，输出

参数 STATUS 中包含错误信息。

说明

指令“WRREC”的接口与标准“PROFIBUS and PROFINET Guideline Communication Function 
Blocks on PROFIBUS DP and PROFINET IO”中定义的“WRREC”函数块接口相同。

功能描述

“WRREC”为异步执行指令，可以跨多个调用执行。当 REQ = 1 时，调用“WRREC”，将启动数

据记录传送。

作业状态通过输出参数 BUSY 和输出参数 STATUS 的两个中间字节显示。STATUS 的两个中间

字节与异步工作的指令的 RET_VAL 输出参数相对应。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”。
请注意，对于属于同一任务的所有“WRREC”调用，必须为 RECORD 的实参指定相同的值。这

同样适用于 LEN 的实参。

输出参数 BUSY 的值为 FALSE 时，表示数据记录已传送完成。 

指令
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在 S7-1500-R/H 系统的 SYNCUP 系统状态下调用 WRREC
在 S7-1500-R/H 系统的 SYNCUP 系统状态下调用 WRREC 指令时，通常返回错误代码 0x7001 
和 0x7002。即使出错（如，数据记录目标不存在），也不会生成其它错误代码。此时，仅

当 SYNCUP 状态结束后，才会生成正确的错误代码。

需要循环调用 WRREC 才能实现 SYNCUP 系统状态的动态响应。

参数

下表列出了“WRREC”指令的参数：

参数 声明 数据类型** 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
T*、C* 或常量

REQ = 1：传送数据记录

ID Input HW_IO I、Q、M、D、L 或
常量

硬件组件 (DP/PROFINET IO) 的 ID 号
该编号自动分配并存储在硬件配置的组件

或接口属性中。

INDEX Input DINT I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号

LEN Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

（隐藏）

要传输的数据记录的 大长度（字节）

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 数据记录已传送

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：写入过程尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1：写入过程中发生错误。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 块状态或错误信息

有关 STATUS 参数的解释，请参见下文。

RECORD InOut VARIANT I、Q、M、D、L 数据记录

* 仅适用于 S7-1500。
** STL 中不支持隐式转换，因此有效数据类型的范围会受到限制。在 STL 中进行编程时，请注意有效的数据

类型。这些信息将显示在参数工具提示中。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

如果使用“WRREC”写入 PROFINET IO 的数据记录，则 INDEX 和 LEN 参数中的负值将被解释

为无符号 16 位整数。

指令
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参数 STATUS
对于西门子模块，值 DW#16#DF80E0xy、DF80E1xy 和 DF80E200 的含义在下表中指定。对

于 STATUS[3] 和 STATUS[4] 的指定值，STATUS 解释为 ARRAY[1...4] of BYTE。

含义 Error_Co
de_1
= 
STATUS[
3]
(B#16# ..
.)

Error_Co
de_2
= 
STATUS[
4]
(B#16# ..
.)

错误的具体原因

数据记录结构无效 E0 00 未提供详细信息

01 版本冲突

02 报头长度不正确

03 报头部分中的块类型不正确（I&M 块报头部

分）

04- FF 预留

用户参数无效 E1 00 未提供详细信息

01 - FF 参数 1 … 255 不正确

参数不正确 E2 00 无法在该 OB 环境中处理数据记录。

有关 SIEMENS 模块 STATUS 的其它所有值的解释以及非 SIEMENS 模块 STATUS 所有值的解释，

请参见“参数 STATUS (页 2824)”。

示例

相关示例，请参见“通过 WRREC 和 RDREC 使用参数数据记录的程序示例 (页 2780)”。
其它示例，请参见“通过 WRREC 和 RDREC 使用控制数据记录的程序示例 (页 2789)”。
有关这些示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

数据记录类型概述 (页 2749)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)
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通过 WRREC 和 RDREC 使用参数数据记录的程序示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将通过 RDREC 读取数字量输入模块的参数数据记录，并通过 WRREC 重新写

入该数据记录。为此，需要更改输入延时。

有关数据记录的更多信息，请参见“数据记录类型概述 (页 2749)”。

要求

创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

• 2 个通用变量和 7 个用于 WRREC 的变量： 

• WRREC 中数据记录的结构： 

指令
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• 8 个用于 RDREC 变量： 

• RDREC 中数据记录的结构： 

在函数块“SLI_FB_WRREC_Para”中，创建以下局部变量。

互连参数：“SLI_itemisePara_WRREC_Para”函数

要传递位序列 (0..7) 的值，可创建函数“SLI_itemisePara_WRREC_Para”。 
在该函数中创建以下局部变量。

指令
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程序段 1：根据程序段 1 的示例，为所有位 (0..7) 创建互连。

互连参数：“SLI_FB_WRREC_Para”函数块

在函数块“SLI_FB_WRREC_Para”中创建以下互连。

程序段 1：互连“RDREC”指令的参数，如下所示：

指令
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程序段 2：互连结构“#readBYTE”和结构“readParaRecord”的所有变量，如下所示：该程序段

的第 1 部分：

该程序段第 2 部分：根据以下示例，互连变量“ClearanceDiagnosis”和
“InputDelay_ProcessEvent”。

程序段 3：之后，互连 RDREC 的错误状态变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4：之后，互连变量结束 RDREC 的运行。

程序段 5：互连结构“writeParaRecord”和结构“#writeBYTE”的所有变量，如下所示：该程序

段的第 1 部分：

该程序段第 2 部分：

程序段 6：互连“WRREC”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 7：之后，互连 WRREC 的错误状态变量。

程序段 8：之后，互连变量结束 WRREC 的运行，并再次调用 RDREC。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 1 的结果：

创建一个输入模块并读取该输入模块属性中的硬件 ID。并通过输入参数 ID（“id”）存储该硬

件标识符。通过输入参数 INDEX（“dataRecNbr”），系统将调用该模块中编号为“3”的数据记

录。该数据记录对应同名的通道。

输入参数 REQ（“startRead”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“RDREC”。“RDREC”指令将通

过输入参数 ID（“id”），调用该输入模块。 
多次调用后，“RDREC”指令将读取该数据记录，并通过参数 RECORD（“#readBYTE”）进行保

存。通过输出参数 LEN（“#readLength”），可存储所读取数据记录的长度。根据输入参数 
MLEN（“maxReadLength”）的值，待读取的数据记录信息将限制为 4 个字节。

在执行过程中，输出参数 BUSY（“readBusy”）将置位为“TRUE”；VALID（“#readCheck”）将

置位为“FALSE”。 
执行完成时，将输出成功读取的结果，如下所示： 
• 输出参数 VALID（“#readCheck”）将置位为“TRUE”，变量“readCheckedValid”将永久性地

置位为“TRUE”。 
• 此外，局部变量“#readLength”的值也将永久性地存储在变量“readLength”中。 
并在输出参数 STATUS（“readStatus”）处，显示该块的状态。该过程成功执行且无任何错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2 的结果：

通过指令 MOVE 和函数 SLI_itemisePara_WRREC_Para，结构“#readBYTE”将变量值传送到同

名结构“readParaRecord”的变量中。为了便于理解，可使用具体的描述性名称表示

“readParaRecord”结构的变量。有关该结构的详细信息，请参见该模块的设备手册。例如，

“InputDelay_ProcessEvent”表示 3.2 ms 的输入延时。对于该通道的状态

（“ClearanceDiagnosis”），不会输出任何中断（位 0 到 8 为“FALSE”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 3 的结果：

“readError”的信号状态为“TRUE”时，将变量“readStatus”的值保存在变量“reMemErrStat”中。

程序段 4 的结果：

如果指令“RDREC”已执行，则“readStatus”的值为“16#0070_0200”。此后，重置程序将变量

“startRead”置位为“FALSE”

程序段 5 的结果：

通过指令 MOVE 和函数 SLI_itemisePara_WRREC_Para，结构“writeParaRecord”将变量值传送

到同名结构“#writeBYTE”的变量中。为了便于理解，可使用具体的描述性名称表示

“writeParaRecord”结构的变量。

程序段 6 的结果：

输入参数 REQ（“startWrite”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“WRREC”。 
该数据记录的新数据将存储在 RECORD（“#writeBYTE”）参数中。通过多次调用，指令

“WRREC”将新数据写入数据记录“3”中。根据输入参数 LEN（“maxWriteLength”）的值，待写

入的数据记录信息将限制为 4 个字节。

在执行过程中，输出参数 BUSY（“writeBusy”）将置位为“TRUE”；DONE（“#writeCheck”）将

置位为“FALSE”。 
执行完成时，将输出成功写入的结果，如下所示： 
• 输出参数 DONE（“#writeCheck”）将置位为“TRUE”。 
• 当“#writeCheck”的信号状态为“TRUE”时，变量“writeCheckedValid”将永久性地置位为

“TRUE”。 
并在输出参数 STATUS（“writeStatus”）处，显示该块的状态。该过程成功执行且无任何错误。

程序段 7 的结果：

“writeError”的信号状态为“TRUE”时，将变量“writeStatus”的值保存在变量“wrMemErrStat”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 8 的结果：

如果指令“WRREC”已执行，则“writeStatus”的值为“16#0070_0200”。此后，重置程序将变量

“startWrite”置位为“FALSE”。并随后执行指令“RDREC”后，将变量“startRead”置位为“TRUE”。
结构“readParaRecord”中，将显示该数据记录新写入的值。由于位 0 中

“InputDelay_ProcessEvent”的信号状态为“TRUE”，因而通道 3 当地的输入延时将为 0.1 ms。 

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

WRREC： 写数据记录 (页 2777)
RDREC： 读取数据记录 (页 2757)

通过 WRREC 和 RDREC 使用控制数据记录的程序示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，通过 WRREC 写入控制数据记录 196，并通过由 RDREC 读取的该数据记录对

其进行检查。在进行组态时，选择统一设置 S7-1500 
有关数据记录的更多信息，请参见“数据记录类型概述 (页 2749)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

说明

启用组态控制

要写入控制数据记录，则需启用 CPU 的组态控制（选件处理）。具体操作，位于“CPU 属性 > 
组态控制”(CPU properties > Configuration control)。

创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

• 3 个通用变量和 6 个用于 WRREC 的变量：

• WRREC 中的数据结构（数据记录 196）：

数据记录的结构如下所示：

– “BlockLength”表示 Byte 中的数据记录长度。

–  “BlockID”表示数据记录的编号。

– “Version”表示结构的类型。本示例中为中心结构。在中心结构中，“Subversion”的值为

“0”。
– “Slot_0”到“Slot_..”，与所用的插槽相对应。插槽的值表示所用的编号。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 6 个用于 RDREC 的变量：

• RDREC 中的数据结构：

写入控制数据记录的指令“WRREC”必须在启动 OB 中调用。在启动 OB 中，创建以下局部变

量进行数据传递。

在函数块中创建以下局部变量。在程序循环 OB (OB1) 中调用该函数块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在启动 OB 中互连参数

程序段 1：互连“WRREC”指令的参数，如下所示：

程序段 2：之后，互连 WRREC 的错误状态参数。

程序段 3：之后，互连参数结束 WRREC 的运行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4：之后，互连参数请求重复调用 WRREC。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在 FB 中互连参数

程序段 1：互连“RDREC”指令的参数，如下所示：

程序段 2：之后，互连 RDREC 的错误状态参数。

程序段 3：之后，互连参数结束 RDREC 的运行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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常规参数

通过输入参数 ID（“id”），存储 CPU 中组态的硬件标识符（“33”）。并通过输入参数 INDEX
（“dataRecNbr”）存储控制数据记录（“196”）。根据变量 maxLength 的值（值为“0”，待使

用的数据记录信息量不受限制。

说明

启动时，加载到 CPU 中并对程序进行处理。

1. 将 CPU 切换至“STOP”模式。然后将程序加载到 CPU 中。

2. 将项目设置为“在线”(Online) 模式。 
3. 将 CPU 设置为“RUN”模式。执行“Startup”模式。

在“Startup”模式下，CPU 依次执行启动 OB 中的各个程序段。

启动 OB：程序段 1 的结果

输入参数 REQ（“”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“WRREC”。常闭触点

（“configDone”）的信号状态为“FALSE”。 
控制数据记录的数据将存储在 RECORD（“recConfigCtrl_WR”）参数中。为了便于理解，可使

用清晰的名称指示“recConfigCtrl_WR”结构的变量，并采用系统手册中指定的结构。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过多次调用，指令“WRREC”将新数据写入该控制数据记录中。在 WRREC 的执行过程中，输

出参数 BUSY（“busyWR”）将置位为“TRUE”；DONE（“#checkWR”）将置位为“FALSE”。 
执行完成时，将输出成功写入的结果，如下所示： 
• 输出参数 DONE（“#checkWR”）将置位为“TRUE”，变量“checkedValid_WR”将永久性地置

位为“TRUE”。 
并在输出参数 STATUS（“statusWR”）处，显示该块的状态。该过程成功执行且无任何错误。

启动 OB：程序段 2 的结果

如果在 WRREC 的执行过程中发生错误：

“errorWR”的信号状态为“TRUE”时，将变量“statusWR”的值保存在变量“memErrStatusWR”中。

启动 OB：程序段 3 的结果

如果指令“WRREC”已执行，则“statusWR”的值为“16#0070_0200”。变量“configDone”将置位

为“TRUE”。并结束 WRREC 的执行。

启动 OB：程序段 4 的结果

只要指令“WRREC”的执行尚未结束（“configDone”的值为“FALSE”，且“busyWR”的值为

“TRUE”），程序执行将返回程序段 1。

FB：程序段 1 的结果

 启动 OB 中的程序段执行完成后，CPU 将处于“RUN”模式。

输入参数 EN（“configDone”）的信号状态为“TRUE”时，指令“RDREC”将开始执行。输入参数 
REQ（“startRead”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“RDREC”。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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多次调用后，“RDREC”指令将读取该控制数据记录，并通过参数 RECORD
（“recConfigCtrl_RD”）进行保存。

通过输出参数 LEN（“#readLength”），可存储所读取数据记录的长度。在 RDREC 的执行过

程中，输出参数 BUSY（“busyRD”）将置位为“TRUE”；VALID（“#checkRD”）将置位为

“FALSE”。 
执行完成时，将输出成功读取的结果，如下所示： 
• 输出参数 VALID（“#checkRD”）将置位为“TRUE#checkRD”，变量“checkedValid_RD”将永

久性地置位为“TRUE”。 
• 此外，局部变量“#lengthRD”的值也将永久性地存储在变量“lengthRD”中。 
并在输出参数 STATUS（“statusRD”）处，显示该块的状态。该过程成功执行且无任何错误。

FB：程序段 2 的结果

如果在 RDREC 的执行过程中发生错误：

“errorRD”的信号状态为“TRUE”时，将变量“statusRD”的值保存在变量“#memErrStatus”中。

FB：程序段 3 的结果

如果指令“RDREC”已执行并检查了该数据，则“#checkRD”的值为“TRUE”。变量“startRead”将置

位为“FALSE”。之后，指令“RDREC”的执行将结束。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

WRREC： 写数据记录 (页 2777)
RDREC： 读取数据记录 (页 2757)

GETIO：读取子模块的所有输入 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“GETIO”，可一致性地读出一个 DP 标准从站/PROFINET IO 设备子模块的所有输入。

如果数据传输过程未发生错误，则所读取的数据将输入到 INPUTS  指定的目标区域内。

以下规则适用于目标区域：

• 如果所选组件组态的长度为一个字节，则目标区域的长度至少为一个字节。

• 如果所选组件组态的长度为多个字节，则目标区域的长度至少与组态字节数相同。

如果读取使用模块化组态或带有多个 DP 标识符的 DP 标准从站，则“GETIO”调用每次只访问

组态起始地址处一个组件/DP 标识符的数据。

参数

下表列出了“GETIO”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ID Input HW_SUBMO
DULE

I、Q、M、D、L 或常

量

子模块硬件 ID

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息

LEN Output INT I、Q、M、D、L 读取的数据量，单位[字节]
INPUTS InOut VARIANT I、Q、M、D、L 所读取数据所在的目标区域其长度至少

应与您为选定子模块所组态的长度相

同。

建议仅使用数据类型 BYTE 或 ARRAY of 
BYTE 。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 STATUS

错误代码* 
(DW#16#...
)

说明

40000000 未发生错误。

40809000 尚未在参数 ID  处将硬件 ID 指定为一个地址。 
40809200 参数 INPUTS（Wchar 或 Array of Wchar 或 Wstring 或 Array of Wstring）中的数据类型不受支

持

40809300 通过 ID 寻址的子模块没有输入。

4080A000 访问 I/O 时检测到访问错误。

4080B100 参数 INPUTS 指定的目标区域的长度小于所组态的用户数据长度。

常见错误信

息

另请参见“AUTOHOTSPOT” 

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“GETIO 和 SETIO 的编程示例 (页 2801)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

DPRD_DAT：读取 DP 标准从站的一致性数据 (页 2896)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

SETIO：写入子模块的所有输出 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过“SETIO”指令，将数据一致地从源区域传送到子模块输出以及相应的过程映像输出中。

源区域的长度至少应与您为选定子模块所组态的长度相同。

对于模块化组态或具有几个 DP 标识符的 DP 标准从站/PROFINET IO 设备，每次“SETIO”调用，

只能访问一个 DP 标识符/组件。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“SETIO”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ID Input HW_SUBMOD
ULE

I、Q、M、D、L 或
常量

子模块硬件 ID

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息

OUTPUTS InOut VARIANT I、Q、M、D、L 要写入数据的源范围。其长度至少应

与您为选定子模块所组态的长度相

同。

建议仅使用数据类型 BYTE 或 ARRAY 
of BYTE。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

错误代码* 
(DW#16#...
)

说明

40000000 未发生错误。

40809000 尚未在参数 ID  处将硬件 ID 指定为一个地址。 
40809200 参数 OUTPUTS（Wchar 或 Array of Wchar 或 Wstring 或 Array of Wstring）中的数据类型不受

支持

40809300 通过 ID 寻址的子模块没有输出。

4080A000 访问 I/O 时检测到访问错误。

4080B100 由 OUTPUTS 参数指定的源区域长度比输出的长度短。

常见错误信

息

另请参见“AUTOHOTSPOT” 

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“GETIO 和 SETIO 的编程示例 (页 2801)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

DPWR_DAT：将一致性数据写入 DP 标准从站 (页 2898)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

GETIO 和 SETIO 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将通过 GETIO　读取数字量输入模块的通道，并通过 SETIO 将新值写入数字

量输出模块的通道中。之后，再通过 GETIO 和数字量输入模块读取相应变化。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

• 创建带有一个数字量输入模块和一个数字量输出模块的 IO 设备/DP 从站。

说明

使用 SETIO 进行更改，并使用 GETIO 读取更改

数字量输入模块必须连接到数字量输出模块处，确保写入的值可使用 GETIO 通过 SETIO 进
行读取。

• 在全局数据块中，创建 9 个变量和 2 个结构“readinputs”和“writeOutputs”进行数据存储。

使用“id_Read”变量，存储数字量输入模块的硬件标识符。使用“id_Write”变量，存储数字

量输出模块的硬件标识符。 

说明

查找硬件标识符

使用“PLC 变量 > 系统常量”(PLC tags > System constants)，查找硬件标识符。例如，数字

量输入模块可使用数据类型“HW_Submodule”搜索“Local~<数字量输入模块名称>”。在相

关单元格“值”(value) 中，将列出该硬件的标识符。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 要进行数据传送，需在函数块“SLI_FB_GETIO_SETIO”中创建以下局部变量。

• 要更改通道状态，需在全局数据块中，将以下位（通道 1 和 2）设置为“TRUE”：

互连参数：“SLI_itemiseByte_gsIO”函数

要传递位序列 (0..7) 的值，可创建函数“SLI_itemiseByte_gsIO”。 
在该函数中创建以下局部变量。

指令
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程序段 1：根据程序段 1 的示例，为所有位 (0..7) 创建互连。

互连参数：“SLI_FB_GETIO_SETIO”函数块

在函数块“SLI_FB_GETIO_SETIO”中创建以下互连。在 IO 设备/DP 从站中，在程序循环 OB 
(OB1) 中调用函数块“SLI_FB_GETIO_SETIO”。 
程序段 1：互连“GETIO”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 2：结束“GETIO”指令，如下所示：

程序段 3：根据以下示例创建互连，转换 GETIO 的通道值。此时，将互连函数

“SLI_itemiseByte_gsIO”中所有的输入和输出 (0..7)。

程序段 4：根据以下示例创建互连，转换 SETIO 的通道值。此时，将互连函数

“SLI_itemiseByte_gsIO”中所有的输入和输出 (0..7)。

程序段 5：互连“SETIO”指令的参数，如下所示：

指令
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程序段 6：结束“SETIO”指令，如下所示：

程序段 1 (GETIO) 的运行结果

输入参数 EN（“executeRead”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“GETIO”。“GETIO”指令将

通过输入参数 ID（“id_Read”）调用该输入模块。并通过输入参数 INPUTS（“#readBYTE”）读

取该输入模块的通道。在输出参数 LEN（“lengthRead”）中，将记录 BYTE 中读取的通道长

度。“2”值引用 16 个输入通道。

并在输出参数 STATUS（“statusRead”）处，显示该块的状态。该过程成功执行且无任何错误。 

程序段 2 (GETIO) 的运行结果

执行“GETIO”指令时，输出参数 ENO（“doneRead”）将返回信号状态“TRUE”。此后，重置程

序将变量“executeRead”置位为“FALSE”，并结束“GETIO”的运行。

指令
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程序段 3 (GETIO) 的运行结果

通过函数 SLI_itemiseByte_gsIO，结构“#readBYTE”将变量值传送到结构“readInputs”的变量

中。此时，通道 0 到 7 和 8 到 15 的值从 BYTE 转换为 ARRAY of BOOL。
为了便于理解，可使用具体的描述性名称表示“readInputs”结构的变量。

程序段 4 (SETIO) 的运行结果

通过函数 SLI_itemiseByte_gsIO，结构“writeOutputs”将变量值传送到结构“#writeBYTE”的变

量中。通道 0 到 7 和 8 到 15 的值从 ARRAY of BOOL 转换为 BYTE。
为了便于理解，可使用具体的描述性名称表示“writeOutputs”结构的变量。

程序段 5 (SETIO) 的运行结果

输入参数 EN（“executeWrite”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“SETIO”。“SETIO”指令将通

过输入参数 ID（“id_Write”）调用该输出模块。新值将通过输入参数 OUTPUTS
（“#writeBYTE”）写入输出模块的通道中。 
并在输出参数 STATUS（“statusWrite”）处，显示该块的状态。该过程成功执行且无任何错误。

程序段 6 (SETIO) 的运行结果

执行“SETIO”指令时，输出参数 ENO（“doneWrite”）将返回信号状态“TRUE”。此后，重置程

序将变量“executeWrite”置位为“FALSE”，并结束“SETIO”的运行。

指令
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GETIO 重新运行的结果 
如果变量“executeRead”复位为“TRUE”，则在执行 GETIO 后将在“readInputs”结构中显示该输

入模块通道中的新值。通道 1 和 2（“Channel_0-7[1]..[2]”）将返回信号状态“TRUE”。

说明

更改通道的信号状态

如果已为通道赋值但该通道的信号状态将改变（如，通过 PLC 变量），则可通过 SETIO 将信

号状态的变更转至无效。此时，请确保将发送变更的通道信号状态与其它因素无关。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

GETIO：读取子模块的所有输入 (页 2798)
SETIO：写入子模块的所有输出 (页 2799)

GETIO_PART：读取子模块的输入 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用指令“GETIO_PART”一致地读取子模块输入的相关部分。

可使用 ID 输入参数选择子模块。

可使用 OFFSET 和 LEN 参数指定要读取的子模块输入的子集。 

指令
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目标区域的长度必须大于或等于待读取的字节数：

• 如果数据传送过程中没有出现错误，则 ERROR = FALSE。读取的数据将写入由参数 INPUTS 
定义的目标区域内。

• 如果数据传送过程中无错误，则 ERROR 的值为 TRUE。参数 STATUS 中包含错误信息。

• 如果目标区域大于 LEN，则写入目标区域的前 LEN 个字节。ERROR 的值为 FALSE。

参数

下表列出了“GETIO_PART”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ID Input HW_SUBMOD
ULE

I、Q、M、D、L 或
常量

子模块硬件 ID

OFFSET Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

要读取的第一个字节的编号（ 小可

能值：0)
LEN Input INT I、Q、M、D、L 或

常量

要读取的字节数

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息（ERROR = TRUE 时）

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 错误显示：如果发生错误，ERROR 
= TRUE

INPUTS InOut VARIANT I、Q、M、D、L 读取数据的目标范围：

如果目标区域大于 LEN，则写入目标

区域的前 LEN 个字节。

建议仅使用数据类型 BYTE 或 ARRAY 
of BYTE 。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

错误代码* 
(DW#16#...
)

说明

40000000 未发生错误。

40809000 尚未在参数 ID  处将硬件 ID 指定为一个地址。 

指令
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错误代码* 
(DW#16#...
)

说明

40809200 参数 INPUTS（Wchar 或 Array of Wchar 或 Wstring 或 Array of Wstring）中的数据类型不受支

持

40809300 通过 ID 寻址的子模块没有输入。

4080A000 访问 I/O 时检测到访问错误。

4080B100 参数 INPUTS 中指定的目标区域长度小于 LEN 中指定的数据长度。

4080B700 OFFSET 和 LEN 涵盖的区域没有被子模块完全覆盖。

常见错误信

息

另请参见“AUTOHOTSPOT” 

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“GETIO_PART 和 SETIO_PART 的编程示例 (页 2812)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

DPRD_DAT：读取 DP 标准从站的一致性数据 (页 2896)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

SETIO_PART：写入子模块的输出 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过“SETIO_PART”指令，将数据一致地从源区域写入到子模块输出以及相应的过程映像输出

中。

通过输入参数 ID 选择子模块。

通过参数 OFFSET 和 LEN，可指定待写入的子模块输出和过程映像输出的子集。

源区域的长度必须大于或等于要写入的字节数： 
• 如果数据传送过程中没有出现错误，则 ERROR = FALSE。
• 如果数据传送过程中无错误，则 ERROR 的值为 TRUE。参数 STATUS 中包含错误信息。

• 如果源区域大于 LEN，则传送 OUTPUTS 的前 LEN 个字节。ERROR 的值为 FALSE。

指令
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参数

下表列出了“SETIO_PART”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ID Input HW_SUBMO
DULE

I、Q、M、D、L 或常

量

子模块硬件 ID

OFFSET Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

子模块中要写入的第一个字节的编号

（ 小可能值：0）。

LEN Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

要写入的字节数

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息（ERROR = TRUE 时）

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 错误显示：如果发生错误，ERROR 
= TRUE

OUTPUTS InOut VARIANT I、Q、M、D、L 要写入数据的源范围：

如果源区域大于 LEN，则传送 
OUTPUTS 的前 LEN 个字节。

建议仅使用数据类型 BYTE 或 ARRAY of 
BYTE。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

错误代码* 
(DW#16#...
)

说明

40000000 未发生错误。

40809000 尚未在参数 ID  处将硬件 ID 指定为一个地址。 
40809200 参数 OUTPUTS（Wchar 或 Array of Wchar 或 Wstring 或 Array of Wstring）中的数据类型不受

支持

40809300 通过 ID 寻址的子模块没有输出。

4080A000 访问 I/O 时检测到访问错误。

4080B100 参数 OUTPUTS 中指定的源区域长度小于 
在 LEN 中指定的数据长度。

4080B700 OFFSET 和 LEN 涵盖的区域没有被子模块完全覆盖。

指令
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错误代码* 
(DW#16#...
)

说明

常见错误信

息

另请参见“AUTOHOTSPOT” 

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“GETIO_PART 和 SETIO_PART 的编程示例 (页 2812)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

DPWR_DAT：将一致性数据写入 DP 标准从站 (页 2898)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

GETIO_PART 和 SETIO_PART 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将通过 GETIO_PART　读取数字量输入模块的通道，并通过 SETIO_PART 将
新值写入数字量输出模块的某些通道中。之后，再通过 GETIO_PART 和数字量输入模块读取

相应变化。

指令
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要求

• 创建带有一个数字量输入模块和一个数字量输出模块的 IO 设备/DP 从站。

说明

使用 SETIO_PART 进行更改，并使用 GETIO_PART 读取更改

数字量输入模块必须连接到数字量输出模块处，确保写入的值可使用 GETIO_PART 通过 
SETIO_PART 进行读取。

• 在全局数据块中，创建 14 个变量和 2 个结构“readinputs”和“writeOutputs”进行数据存

储。 
使用“id_Read”变量，存储数字量输入模块的硬件标识符。使用“id_Write”变量，存储数字

量输出模块的硬件标识符。 

说明

查找硬件标识符

使用“PLC 变量 > 系统常量”(PLC tags > System constants)，查找硬件标识符。例如，数字

量输入模块可使用数据类型“HW_Submodule”搜索“Local~<数字量输入模块名称>”。在相

关单元格“值”(value) 中，将列出该硬件的标识符。 

指令
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• 要更改通道状态，（对于 BYTE 0 和 BYTE 1）需在全局数据块中将以下位设置为“TRUE”：

• 要进行数据传送，需在函数块“SLI_FB_GETIO_SETIO_PART”中创建以下局部变量。

互连参数：“SLI_itemiseByte_gpspIO”函数

要传递位序列 (0..7) 的值，可创建函数“SLI_itemiseByte_gpspIO”。 
在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：根据程序段 1 的示例，为所有位 (0..7) 创建互连。

指令
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互连参数：“SLI_FB_GETIO_SETIO_PART”函数块

在函数块“SLI_FB_GETIO_SETIO_PART”中创建以下互连。在 IO 设备/DP 从站中，在程序循环 
OB (OB1) 中调用函数块“SLI_FB_GETIO_SETIO_PART”。 
程序段 1：互连“GETIO_PART”指令的参数，如下所示：

程序段 2：结束“GETIO_PART”指令，如下所示：

程序段 3：根据以下示例创建互连，转换 GETIO_PART 的通道值。此时，将互连函数

“SLI_itemiseByte_gpspIO”中所有的输入和输出 (0..7)。

指令
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程序段 4：根据以下示例创建互连，转换 SETIO_PART 的通道值。此时，将互连函数

“SLI_itemiseByte_gpspIO”中所有的输入和输出 (0..7)。

程序段 5：互连“SETIO_PART”指令的参数，如下所示：

指令
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程序段 6：结束“SETIO_PART”指令，如下所示：

程序段 1 (GETIO_PART) 的运行结果

输入参数 EN（“executeRead”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“GETIO_PART”。
“GETIO_PART”指令将通过输入参数 ID（“id_Read”）调用该输入模块。并通过输入参数 
INPUTS（“#readBYTE”）读取该输入模块的通道。 
通过输入参数 OFFSET（“firstByteRead”）且值为“0”，指令“GETIO_PART”从“BYTE 0”开始读取

输入模块的通道。根据输入参数 LEN（“maxLengthRead”）的值“2”，读取两个 BYTE（16 个
通道）。在本例中，该值对应于通道 0 到 15。 
在输出参数 STATUS（“statusRead”）和 ERROR（“errorRead”）处，显示该块的状态。该过程

成功执行且无任何错误。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2817



程序段 2 (GETIO_PART) 的运行结果

执行“GETIO_PART”指令时，输出参数 ENO（“doneRead”）将返回信号状态“TRUE”。此后，重

置程序将变量“executeRead”置位为“FALSE”，并结束“GETIO_PART”的运行。

程序段 3 (GETIO_PART) 的运行结果

通过函数 SLI_itemiseByte_gpspIO，结构“#readBYTE”将变量值传送到结构“readInputs”的变

量中。此时，通道 0 到 7 和 8 到 15 的值从 BYTE 转换为 ARRAY of BOOL。
为了便于理解，可使用具体的描述性名称表示“readInputs”结构的变量。

指令
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程序段 4 (SETIO_PART) 的运行结果：

通过函数 SLI_itemiseByte_gpspIO，结构“writeOutputs”将变量值传送到结构“#writeBYTE”的
变量中。通道 0 到 7 和 8 到 15 的值从 ARRAY of BOOL 转换为 BYTE。
为了便于理解，可使用具体的描述性名称表示“writeOutputs”结构的变量。

程序段 5 (SETIO_PART) 的运行结果

输入参数 EN（“executeWrite”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“SETIO_PART”。
“SETIO_PART”指令将通过输入参数 ID（“id_Write”）调用该输出模块。新值将通过输入参数 
OUTPUTS（“#writeBYTE”）写入输出模块的通道中。 
通过输入参数 OFFSET（“firstByteWrite”）且值为“0”，指令“SETIO_PART”从“BYTE 0”开始写入

输出模块的通道。根据输入参数 LEN（“maxLengthWrite”）的值“1”，仅写入一个 BYTE（8 个
通道）。在本例中，该值对应于通道 0 到 7。因此，在写入该输出模块的通道时，将不考虑

已置位为值“TRUE”的通道 9（参见“writeOutputs”，“Channel_8-15[1]”）。

在输出参数 STATUS（“statusWrite”）和 ERROR（“errorWrite”）处，显示该块的状态。该过

程成功执行且无任何错误。

指令
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程序段 6 (SETIO_PART) 的运行结果

执行“SETIO_PART”指令时，输出参数 ENO（“doneWrite”）将返回信号状态“TRUE”。此后，重

置程序将变量“executeWrite”置位为“FALSE”，并结束“SETIO_PART”的运行。

GETIO_PART 重新运行的结果 
如果变量“executeRead”复位为“TRUE”，则在执行 GETIO_PART 后将在“readInputs”结构中显

示该输入模块通道中的新值。根据变量“firstByteWrite”和“maxLengthWrite”的值，该更改仅

影响通道 0 到 7。通道 1 和 2（“Channel_0-7[1]..[2]”）将返回信号状态“TRUE”。通道 9
（“Channel_8-15[1]”）的信号状态不变。

说明

更改通道的信号状态

如果已为通道赋值但该通道的信号状态将改变（如，通过 PLC 变量），则可通过 SETIO_PART 
将信号状态的变更转至无效。此时，请确保将发送变更的通道信号状态与其它因素无关。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令
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参见

GETIO_PART：读取子模块的输入 (页 2808)
SETIO_PART：写入子模块的输出 (页 2810)

RALRM：接收中断 (S7-1200, S7-1500)

RALRM 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明

该指令将从 I/O 模块（集中式组态）或 DP 从站 / PROFINET IO 设备的模块中接收带有所有相

关信息的中断，并在输出参数中输出该信息。

输出参数中的信息包括所调用 OB 的启动信息以及中断源的信息。

目标范围 AINFO 中该数据结构的组态与 PROFINET IO 数据结构的集中组态相匹配。

由于要检查的 I/O 中断，因此仅在 CPU 操作系统启动的中断 OB 内调用“RALRM”。

说明

如果在启动事件不是 I/O 中断的 OB 中调用“RALRM”，则该指令将在其输出中提供相应精简

的信息。

确保在不同 OB 中调用“RALRM”时使用不同的背景数据块。如果评估相关中断 OB 外“RALRM”
调用生成的数据，则需为每个 OB 启动事件指定一个单独的背景数据块。

说明

指令“RALRM”的接口与标准“PROFIBUS and PROFINET Guideline Communication Function 
Blocks on PROFIBUS DP and PROFINET IO”中定义的“RALRM”函数块接口相同。

指令
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调用 RALRM
“RALRM”可在三种操作模式中调用（MODE 参数）。下表解释了这三种操作模式。

MODE RALRM ...
0 ... 表示输出参数 ID 中触发中断并将输出参数 NEW  设置为 TRUE 的组件。

1 ... 写入所有输出参数，而不考虑触发中断的组件。

2 ... 检查输入参数 F_ID  中指定的组件是否已触发中断。

• 如果没有触发，则 NEW  = FALSE
• 如果已触发，则 NEW  = TRUE 且已写入所有其它输出参数。

参数

下表列出了“RALRM”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

模式

F_ID Input HW_IO I、Q、M、D、L 或
常量

模块的硬件标识符。

该编号由系统自动分配并存储在组件或接口

的硬件配置属性中。

MLEN Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

要接收的中断信息的 大长度（字节）。

在 MLEN = 0 时，将读取 AINFO 参数指定的

所有数据。

NEW Output BOOL I、Q、M、D、L 接收了新中断。

STATUS 
(页 2824) 

Output DWORD I、Q、M、D、L 错误代码

ID Output HW_IO I、Q、M、D、L 接收到中断的模块的硬件标识符。

LEN Output UINT I、Q、M、D、L 所接收中断信息的长度

TINFO 
(页 2828) 

InOut VARIANT D、L OB 启动和管理信息的目标范围。

AINFO 
(页 2852) 

InOut VARIANT I、Q、M、D、L 标头信息和附加中断信息的目标范围

对于 AINFO ，至少 MLEN  个字节。

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

如果选择的目标范围  (页 2861)TINFO 或 AINFO 过短，则 RALRM 输入的信息将不完整。

PC 系统的特殊情况：确定 Windows 状态 
以下情景有助于用户确认 PC 系统的 Windows 状态：

• 在 OB82 中调用指令“RALRM”(SFB54)
使用以下输入参数调用“RALRM”指令：

参数 声明 数据类型 存储区 值/说明

MODE Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

2

F_ID Input HW_IO I、Q、M、D、L 或常

量

59（主机接口 RID）

MLEN UINT UINT I、Q、M、D、L 或常

量

0

TINFO InOut VARIANT D、L 每个区域的地址为 
54 个字节

AINFO InOut VARIANT I、Q、M、D、L 每个区域的地址为 
54 个字节

使用软件控制器时，也可使用 RALRM 接收有关 Windows 的状态信息。

使用参数“AINFO”的字节 50 和 51，接收有关 Windows 状态的详细信息如果字节 50 的值为 
W#16#40m，则可在字节 51 内读取以下 Windows 状态的详细信息：

• 0xA1：蓝屏故障

• 0xA2：Windows 正在运行

• 0xA3：Windows 未运行

说明

系统崩溃后，Windows 不再响应，然后显示蓝屏指示系统崩溃的原因和时间。默认情况

下，蓝屏保持永久可见。

系统在出错后停止，用户将遇到以下场景：

• Windows 不再向组态的软件 CPU 发送信号

指令
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示例

相关示例，请参见“RALRM 的编程示例 (页 2862)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参数 STATUS (S7-1200, S7-1500)

说明

输出参数 STATUS  中包含错误信息。如果解释为 ARRAY[1...4] of BYTE，则错误信息的结构

如下所示：

域元素 名称 含义

STATUS[1] Function_Num • B#16#00（未发生错误时）

• DPV1-PDU 函数 ID：
发生错误时，会输出 B#16#80 （在读数据记录出错时输出 
B#16#DE，而在写数据记录出错时输出 B#16#DF）。

如果未使用 DPV1 协议元素，则将输出 B#16#C0。
STATUS[2] Error_Decode 错误 ID 的位置

STATUS[3] Error_Code_1 错误 ID
STATUS[4] Error_Code_2 制造商特定的错误 ID 扩展

域元素 STATUS[2]
STATUS[2] 的值可以为：

Error_Decode 
(B#16#...)

源 含义

00 到 7F CPU 无错误或无警告

80 DPV1 错误，符合标准 IEC 61158-6
81 到 8F CPU B#16#8x 表示该指令的第 x 个调用参数中出错。

FE、FF DP 行规 行规特定的错误

指令
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域元素 STATUS[3]
STATUS[3] 的值可以为：

Error_Decode
(B#16#...)

Error_Code_1
(B#16#...)

说明（根据 DVP1）含义

00 00 - 无错误，无警告

70 00 reserved, reject 首次调用；没有有效数据记录传送

  01 reserved, reject 第一次调用；已启动数据记录传送

  02 reserved, reject 中间调用；数据记录传输已激活

80 81 - 参数 TINFO 处的系统数据类型不匹配指令的调用环

境。

所用系统数据类型必须匹配用户程序中的组织块（示

例：对于延时中断 OB，则需要系统数据类型 
TI_Delay）。

  90 reserved, pass • 逻辑起始地址无效

• S7-1500-R/H CPU 的 RDREC 和 WRREC 指令：由于

伙伴 CPU 处于 STOP 操作模式，因此无法访问数

据记录。

  91 - RDREC 和 WRREC：CPU 模块的索引错误

  92 reserved, pass VARIANT 指针的类型非法

  93 reserved, pass 未组态通过 ID 或 F_ID 寻址的 DP 组件。

  96 - “RALRM (页 2821)”不包含 OB 启动信息、管理信息、

标头信息或其它中断信息。

对于 OB 4x、55、56、57、82 和 83，可使用指令

“DPNRM_DG (页 2929)”异步读取相关 DP 从站的当前

诊断帧（OB 启动信息中的地址信息）。

  A0 read error 读取模块时的否定确认

  A1 write error 写入模块时 
否定确认

  A2 module failure 第 2 层发生 DP 协议错误（例如，从站故障或者总线

问题）

  A3 reserved, pass 发生常规通信错误或 IO 设备/DP 从站不可访问

  A4 reserved, pass PROFIBUS 上的通信中断

  A5 reserved, pass –
  A7 reserved, pass DP 从站或模块被占用（临时错误）

指令
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Error_Decode
(B#16#...)

Error_Code_1
(B#16#...)

说明（根据 DVP1）含义

  A8 version conflict DP 从站或模块报告版本不兼容

  A9 feature not 
supported

DP 从站或模块不支持该功能

  AA 到 AF user specific DP 从站或模块在其应用程序中报告制造商特定的错

误。请参见 DP 从站或模块制造商提供的文档。

  B0 invalid index 模块无法识别该数据记录

PROFIBUS：数据记录编号不允许 ≥ 256
  B1 write length error 超出指定长度：

• 对于“RALRM (页 2821)”：AINFO (页 2852) 中超

出指定长度

• 对于“RDREC (页 2757)”：MLEN 中的长度错误

• 对于“WRREC (页 2777)”：LEN 中的长度错误

  B2 invalid slot • 所组态的插槽 
未占用。

• 对于 PROFINET IO 和 PROFIBUS DP：IO 设备/DP 从
站不可访问

  B3 type conflict 实际模块类型 
与指定的模块类型 
不匹配

  B4 invalid area DP 从站或模块报告访问了无效区域

  B5 state conflict DP 从站或模块未就绪

  B6 access denied DP 从站或模块拒绝访问

  B7 invalid range DP 从站或模块报告参数范围或值范围无效

  B8 invalid parameter DP 从站或模块报告参数无效

  B9 invalid type DP 从站或模块报告类型无效

对于“RDREC (页 2757)”：缓冲区过小（无法读取子

集）

对于“WRREC (页 2777)”：缓冲区过小（无法写入子

集）

  BA - S7-1500 R/H-CPU：读取或写入数据记录期间主级 AR 
出错。正在运行的作业被确认并返回 0x80BA，且不

会自动重复。

  BB 到 BF user specific DP 从站或模块在访问时报告制造商特定的错误。请

参见 DP 从站或模块制造商提供的文档。

指令
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Error_Decode
(B#16#...)

Error_Code_1
(B#16#...)

说明（根据 DVP1）含义

  C0 read constrain 
conflict

对于“WRREC (页 2777)”：仅当 CPU 处于 STOP 模式

时，才写入数据。注：这意味着不能由用户程序写

入。只能通过 PG/PC 在线写入数据。

对于“RDREC (页 2757)”：模块传送数据记录，但没

有数据或只有 CPU 处于 STOP 模式时才能读取数据。

注：如果只有 CPU 处于 STOP 模式时才能读取数据，

则不能由用户程序进行评估。因此，只能通过 PG/PC 
在线读取数据。

  C1 write constrain 
conflict

模块尚未处理之前写入作业的数据（同一数据记

录）。

  C2 resource busy 模块正在处理 CPU 支持的 
大作业数量。

  C3 resource 
unavailable

所需的操作资源当前被占用。

  C4 - 发生内部临时错误。作业无法执行。

重复执行该作业。如果经常发生该错误，则需检查是

否安装有电气干扰源。

  C5 - DP 从站或模块不可用。

  C6 - 由于取消了优先级，因此取消了数据记录传输。

  C7 - 作业由于 DP 主站的暖启动或冷启动而中止。

  C8 到 CF - DP 从站或模块报告制造商特定的资源错误。请参见 
DP 从站或模块制造商提供的文档。

  Dx user specific 特定于 DP 从站。请参见 DP 从站的说明。

  Ex user specific 供应商特定请参见模块的文档。

81 00 到 FF - 初始调用参数时出错（对于“RALRM (页 2821)”：
MODE）

  00 - 操作模式无效

82 00 到 FF - 第 2 个调用参数出错

: ：   ：

88 00 到 FF - 第 8 个调用参数出错（对于“RALRM (页 2821)”：
TINFO (页 2828)）

  01 - 语法 ID 错误

  23 - 超出组态限值或目标区域过小

指令
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Error_Decode
(B#16#...)

Error_Code_1
(B#16#...)

说明（根据 DVP1）含义

  24 - 范围 ID 错误

  32 - DB/DI 编号超出用户范围

  3A - 区域 ID DB/DI 的 DB/DI 编号为空或者指定的 DB/DI 不
存在

89 00 到 FF - 第 9 个调用参数出错（对于“RALRM (页 2821)”：
AINFO (页 2852)）

  01 - 语法 ID 错误

  23 - 超出组态限值或目标区域过小

  24 - 范围 ID 错误

  32 - DB/DI 编号超出用户范围

  3A - 区域 ID DB/DI 的 DB/DI 编号为空或者指定的 DB/DI 不
存在

8A 00 到 FF - 第 10 个调用参数出错

: ：   ：

8F 00 到 FF - 第 15 个调用参数出错

FE, FF 00 到 FF - 行规特定的错误

参数 TINFO (S7-1200, S7-1500)

目标区域 TINFO 的数据结构

目标区域 TINFO 的数据结构包含目前调用“RALRM”的组织块的启动信息。

TINFO 目标区域可以包含具有标准访问或优化访问的启动信息。TINFO 目标区域中启动信息

的格式必须始终与对应组织块的启动信息匹配。

• 可标准访问的 OB 的启动信息必须保存在块接口“Temp”部分的前 20 个字节中。为此，请

使用“TI_Classic”数据结构。

• 可优化访问的 OB 的启动信息则始终写入到“Input”部分。启动信息存储在该组织块特定的

数据结构中。为此，请使用该组织块特定的数据结构。 
更改块访问（标准/优化）也会更改块接口。

指令
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下表根据 TINFO 参数的组织块列出了所用数据结构的概览。

数据结构的名称 S7-1200 
CPU 低

版本

S7-1500 
CPU 低

版本

数据结构用于：

具有标准访问的组织块的数据结构

  TI_Classic - V1 不具有优化块访问的组织块。

具有优化块访问的组织块的数据结构

  TI_ProgramCycle V2 V1 循环 OB（程序循环）

TI_Startup V2 V1 启动 OB（启动）

TI_Delay V2 V1 延时中断

TI_Cyclic V2 V1 循环中断 OB
TI_HWInterrupt V2 V1 硬件中断 OB
TI_HWInterrupt_Ext
ended

- V2.0 硬件中断 OB

TI_TimeError V2 V1 时间错误 OB
TI_DiagnosticInterr
upt

V2 V1 诊断错误中断 OB

TI_PlugPullModule V2 V1 拔/插模块 OB
TI_StationFailure V2 V1 机架或站故障 OB
TI_ProgIOAccessErr
or

V2
 

V1
 

• 编程错误 OB
• I/O 访问错误 OB

TI_TimeOfDay V2 V1 时间中断 OB
TI_SynchCycle - V1 同步循环中断 OB
TI_Submodule V2 V1 • 状态中断 OB

• 更新中断 OB
• 制造商或配置文件特定的中断 OB

TI_CPURedundancy
Error_V2

- V2.6 CPU 冗余错误 OB

TI_IORedundancyEr
ror_V2

- V3.0 IO 设备冗余错误 OB

指令
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具有标准访问的组织块的数据结构

下表列出了  TI_Classic 数据结构：

参数 数据类型 字节 说明

TI_Classic 不具有优化块访问组织块的数据结构。

指令
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参数 数据类型 字节 说明

  字节 0 到 19：当前调用“RALRM”的 OB 的启动信息。*
EV_CLASS BYTE 0 事件类别

示例 OB1：
• 位 0 - 3：事件 ID（1 = 到达事件）

• 位 4 - 7：事件类别（1 = 事件类别 1）
EV_NUM BYTE 1 事件编号（取决于 OB 类型）

示例 OB1 (SCAN_1)：
• SCAN_1 = 第一次调用为 1
• SCAN_1 = 其它所有调用均为 3

PRIORITY BYTE 2 优先等级

NUM BYTE 3 OB 编号

TYP2_3 BYTE 4 更多信息 
不同的信息保存在字节“TYP2_3”和“TYPE 1”中，具体取决于所用 OB 类型。

这些内容在组织块的文档中进行了说明。

示例 (OB1)：
• TYP2_3：OB1_RESERVED_1（预留）

• TYP1：OB1_RESERVED_2（预留）

TYP1 BYTE 5

ZI1 WORD 6 至 7 更多信息 
不同的信息保存在“ZI1”中，具体取决于所用 OB 类型。

这些内容在组织块的文档中进行了说明。

示例 (OB1)：
• ZI1：OB1_PREV_CYCLE（上一个循环的运行时间，以 ms 为单位）

ZI2_3 DWORD 8 至 11 更多信息

不同的信息保存在“ZI2_3”中，具体取决于所用 OB 类型。

这些内容在组织块的文档中进行了说明。

示例 (OB1)：
• ZI2：OB1_MIN_CYCLE（自上次启动后的 小循环时间 (ms)）
• ZI3：OB1_MAX_CYCLE（自上次启动后的 大循环时间 (ms)）

OB_DATE_
TIME

DATE_AN
D_TIME 
(DT)

12 至 
19

调用 OB 时的日期和时间。

字节 20 和 21：地址信息

指令
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参数 数据类型 字节 说明

address WORD 20 和 
21

S7-300/400 CPU 等的地址信息：

• 在集中式组态中，机架号 (0-31)：

• 对于 PROFIBUS DP 分布式组态： 
– DP 主站系统 ID (1-31)
– 站编号 (0-127)。

• 在 PROFINET IO 分布式组态中：

– PROFINET IO 系统 ID (0-15) 中的 后两位。为获取整个 PROFINET 
IO 系统 ID，必须在其基础上加上 100（十进制）。

– 站编号 (0-2047)。

字节 22 到 31：管理信息

slv_prfl BYTE 22 S7-300/400 CPU 等的从站配置文件：

• 在集中式组态中：0（数据记录 0 或数据记录 1）
• 在分布式组态中：

– 位 0 到 3：从站 
类型

- 0000：DP（结构数据记录 0）
- 0001：DPS7（结构数据记录 0 或数据记录 1）
- 0010：DPS7 V1（结构数据记录 0 或数据记录 1）
- 0011：DPV1（结构符合 PROFIBUS DP 标准）

- 0100 – 0111：预留

- 1000：PROFINET IO（结构符合 PROFINET IO 标准）

- 从 1001：预留

– 位 4 到 7：配置文件类型（预留）

intr_type BYTE 23 S7-300/400 CPU 等的中断信息类型：

• 在集中式组态中：0
• 在分布式组态中： 

指令
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参数 数据类型 字节 说明

– 位 0 到 3：中断信息类型

- 0000：中断来自已组态的远程模块

- 0001：中断来自非 DPV1 从站/非 IO 设备或未组态的插槽

- 0010：CPU 中产生的中断

- 从 0011：预留

– 位 4 到 7：结构版本

- 0000：初始

- 从 0001：预留

flags1 BYTE 24 S7-300/400 CPU 等的 PROFIBUS DP 主站接口模块/PROFINET IO 控制器接

口模块的标志：

• 在集中式组态中：0
• 在分布式组态中： 

– 第 0 位 = 0：所集成接口模块

 （PROFINET IO 或 PROFIBUS DP）的中断

– 位 0 = 1：来自外部接口模块的中断（PROFINET IO 或 PROFIBUS DP）
– 位 1 到 7：预留

flags2 BYTE 25 S7-300/400 CPU 等的 PROFIBUS DP 主站接口模块/PROFINET IO 控制器接

口模块的标志：

• 在集中式组态中：0
• 对于 PROFIBUS DP 分布式组态： 

– 位 0：EXT_DIAG_FLAG 来自诊断消息帧，如果中断中不存在该位则

为 0。如果 DP 从站故障则为 1。 
– 位 1 到 7：预留

• 在 PROFINET IO 分布式组态中：

– 位 0：如果中断中没有信息，则为 ARDiagnosisState 或 0。如果 IO 
设备发生故障，则该位为 1。 

– 位 1 到 7：预留

id UINT 26 和 
27

管理信息

• 在集中式组态中：0
• 对于 PROFIBUS DP 分布式组态：PROFIBUS ID 号是 PROFIBUS DP 从站

的唯一标识符

• 在 PROFINET IO 分布式组态中：PROFINET IO 设备 ID 号是 PROFINET IO 
设备的唯一标识符

manufactu
rer

UINT 28 和 
29

制造商 ID（仅在 PROFINET IO 分布式组态中）。

instance UINT 30 和 
31

实例的标识号（仅在 PROFINET IO 分布式组态中）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 字节 说明

*启动信息取决于所用 OB。可以在接口或 OB 的文档中找到每种 OB 类型的启动信息。

具有优化块访问的组织块的数据结构

具有优化块访问的组织块的数据结构具有以下格式：

• 字节 0 到 3：启动信息的格式，调用 OB 的类别和编号（所有数据结构都具有相同的结

构）。

• 字节 4 到 19：优化的启动信息（结构取决于 OB 类型）。字节 4 到 19 中的数据对应于

相应 OB 接口的结构和内容。

• 字节 20 到 31：此外，还有特定 OB 的地址和管理信息。字节 20 到 31 中的数据对应于  
TI_Classic 数据结构 20 到 31 字节的数据。

下表列出了数据结构的格式。

表格 4-15 循环 OB：数据结构 TI_ProgramCycle
参数 数据类型 字节 说明

TI_ProgramCycle 循环 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=1)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

Initial_Call BOOL 4 在第一次调用此 OB 时为 TRUE：
• 从 STOP 或 HOLD 切换为 RUN
• 重新加载后

Remanence BOOL 5 如果保持性数据可用则为 TRUE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-16 启动 OB：数据结构 TI_Startup
参数 数据类型 字节 说明

TI_Startup 启动 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=100)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

LostRetentiv
e

BOOL 4 如果保持性数据区域中的内容丢失则为 TRUE。

LostRTC BOOL 5 如果实时时钟内的时间丢失则为 TRUE。

表格 4-17 延时中断 OB：数据结构 TI_Delay
参数 数据类型 字节 说明

TI_Delay 延时中断 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=20)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

Sign WORD 4 用户 ID：调用“SRT_DINT (页 3058)”指令得到的输入参数 SIGN。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-18 循环中断 OB：数据结构 TI_Cyclic
参数 数据类型 字节 说明

TI_Cyclic 循环中断 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=30)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

Initial_Call BOOL 4 在第一次调用此 OB 时为 TRUE
• 从 STOP 或 HOLD 切换到 RUN
• 重新加载后

Event_Count INT 6 自上次启动此 OB 后放弃的启动事件数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-19 硬件中断 OB：数据结构 TI_HWInterrupt
参数 数据类型 字节 说明

TI_HWInterrupt 硬件中断 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=40)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

LADDR HW_IO 4 触发硬件中断的模块硬件标识符。

USI WORD 6 用于将来扩展的标识符（与用户无关）。

IChannel USINT 8 触发了硬件中断的通道编号。

EventType BYTE 9 与触发中断事件相关的事件类型标识符（如，上升沿）。

有关该 ID 的信息，请参见相应的模块说明。

address WORD 20 请参见 TI_Cassic. 数据结构的“address”参数

slv_prfl BYTE 22 请参见 TI_Cassic 数据结构的“slv_prfl”参数。

intr_type BYTE 23 请参见 TI_Cassic 数据结构的“intr_type”参数。

flags1 BYTE 24 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags1”参数。

flags2 BYTE 25 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags2”参数。

id UNIT 26 请参见 TI_Cassic 数据结构的“id”参数。

manufacture
r

UNIT 28 请参见 TI_Cassic 数据结构的“manufacturer”参数。

instance UNIT 30 请参见 TI_Cassic 数据结构的“instance”参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-20 硬件中断 OB：数据结构 TI_HWInterrupt_Extended
参数 数据类型 字节 说明

TI_HWInterrupt_Extended 硬件中断 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=40)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

LADDR HW_IO 4 触发硬件中断的模块硬件标识符。

USI WORD 6 用于将来扩展的标识符（与用户无关）。

IChannel USINT 8 触发了硬件中断的通道编号。

EventType BYTE 9 与触发中断事件相关的事件类型标识符（如，上升沿）。

有关该 ID 的信息，请参见相应的模块说明。

PointAddr DWORD 12 • 数字量模块：触发硬件中断的模块上，包含输入的位数组。

• 模拟量模块：包含通道超限信息的位数组

• CP 或 IM：模块的中断状态（与用户无关）

address WORD 20 请参见 TI_Cassic. 数据结构的“address”参数

slv_prfl BYTE 22 请参见 TI_Cassic 数据结构的“slv_prfl”参数。

intr_type BYTE 23 请参见 TI_Cassic 数据结构的“intr_type”参数。

flags1 BYTE 24 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags1”参数。

flags2 BYTE 25 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags2”参数。

id UNIT 26 请参见 TI_Cassic 数据结构的“id”参数。

manufacture
r

UNIT 28 请参见 TI_Cassic 数据结构的“manufacturer”参数。

instance UNIT 30 请参见 TI_Cassic 数据结构的“instance”参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2838 编程和操作手册, 11/2022



表格 4-21 时间错误 OB：数据结构 TI_TimeError
参数 数据类型 字节 说明

TI_TimeError 时间错误 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=80)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

Csg_OBnr OB_ANY 4 时间出错时正在处理的 OB 的编号。

Fault_ID BYTE 7 错误代码。可能的值：

• B#16#01：超出循环时间

• B#16#02：仍在处理请求的 OB。
• B#16#05：由于时间跳变而导致时间中断超时。

• B#16#06：在 HOLD 后重新进入 RUN 而超时的时间中断。

• B#16#07：当前优先等级的 OB 请求缓冲区上溢。

• B#16#08：等时同步模式中断 - 时间错误。

• B#16#09：因中断负载过高而导致中断丢失

• B#16#0B：工艺同步中断 - 时间错误

Csg_Prio UNIT 8 时间出错时正在处理的 OB 的优先级。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-22 诊断中断 OB：数据结构 TI_DiagnosticInterrupt
参数 数据类

型

字节 说明

TI_DiagnosticInterrupt 诊断中断 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=82)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

LADDR HW_AN
Y

4 触发诊断中断的硬件对象的硬件标识符。

IO_State WORD 6 硬件对象状态：

• 位 0：良好

• 位 1：禁用

• 位 2：需要维护

• 位 3：要求维护

• 位 4：错误

• 位 5：不可访问

• 位 6：受限

• 位 7：不可用

Channel UINT 8 通道编号

MultiError BOOL 10 如果有多个错误则为 TRUE。
address WORD 20 请参见 TI_Cassic. 数据结构的“address”参数

slv_prfl BYTE 22 请参见 TI_Cassic 数据结构的“slv_prfl”参数。

intr_type BYTE 23 请参见 TI_Cassic 数据结构的“intr_type”参数。

flags1 BYTE 24 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags1”参数。

flags2 BYTE 25 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags2”参数。

id UINT 26 请参见 TI_Cassic 数据结构的“id”参数。

manufacture
r

UINT 28 请参见 TI_Cassic 数据结构的“manufacturer”参数。

instance UINT 30 请参见 TI_Cassic 数据结构的“instance”参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-23 拔出/插入中断 OB：数据结构 TI_PlugPullModule

参数 数据类型 字节 说明

TI_PlugPullModule 拔出/插入中断 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=83)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

LADDR HW_IO 4 受影响模块或子模块的硬件标识符

Event_Class BYTE 6 • B#16#38：插入了（子）模块

• B#16#39：（子）模块拔出或未响应

Fault_ID BYTE 7 错误代码

下表列出了导致拔出/插入中断 OB 启动的事件。

• Event_Class = B#16#38 - 模块/子模块已插入：

– B#16#54：子模块已插入并与组态的子模块匹配

– B#16#55：子模块已插入，但与组态的子模块不匹配

– B#16#56：子模块已插入，但模块参数分配出错

– B#16#57：子模块或模块已插入，但存在故障或需要维护

– B#16#58：修正了子模块访问错误

– B#16#61：模块已插入

• Event_Class = B#16#39 - 模块/子模块已拔出或未响应：

– B#16#51：模块被拔出

– B#16#54：子模块被拔出

– B#16#61：模块已拔出或未响应

address WORD 20 请参见 TI_Cassic. 数据结构的“address”参数

slv_prfl BYTE 22 请参见 TI_Cassic 数据结构的“slv_prfl”参数。

intr_type BYTE 23 请参见 TI_Cassic 数据结构的“intr_type”参数。

flags1 BYTE 24 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags1”参数。

flags2 BYTE 25 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags2”参数。

id UINT 26 请参见 TI_Cassic 数据结构的“id”参数。

manufacture
r

UINT 28 请参见 TI_Cassic 数据结构的“manufacturer”参数。

instance UINT 30 请参见 TI_Cassic 数据结构的“instance”参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-24 机架错误 OB：数据结构 TI_StationFailure
参数 数据类型 字节 说明

TI_StationFailure 机架错误 OB 的数据结构

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 字节 说明

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=86)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

LADDR HW_IO 4 故障硬件对象的硬件标识符。

Event_Class BYTE 6 • B#16#32：使用“D_ACT_DP”指令激活站

• B#16#33：使用“D_ACT_DP”指令禁用站

• B#16#38：传出事件

• B#16#39：传入事件

Fault_ID BYTE 7 错误代码

错误代码用于输出导致启动机架错误 OB 的事件。

• Event_Class = B#16#39，FAULT_ID = C3：分布式 I/O：DP 主站系统故

障

• Event_Class = B#16#38，FAULT_ID = C4：DP 站故障

• Event_Class = B#16#39，FAULT_ID = CA：PROFINET IO 系统故障

• Event_Class = B#16#39/38，FAULT_ID = CB：PROFINET IO 站故障/站
恢复

• Event_Class = B#16#38，FAULT_ID = CC：PROFINET IO 站恢复，但存

在问题或需要维护

• Event_Class = B#16#38，FAULT_ID = CD：PROFINET IO 站恢复，预期

组态与实际组态不同

• Event_Class = B#16#38，FAULT_ID = CE：PROFINET IO 站恢复；但模

块参数分配存在错误

• Event_Class = B#16#32/33，FAULT_ID = CF：使用“D_ACT_DP”指令激

活/禁用 PROFINET IO 设备

• Event_Class = B#16#39/38，FAULT_ID = F8：PROFINET 智能设备的部

分子模块的故障/恢复

• Event_Class = B#16#38，FAULT_ID = F9：PROFINET 智能设备的部分

子模块恢复，但设备组态存在差异

address WORD 20 请参见 TI_Cassic. 数据结构的“address”参数

slv_prfl BYTE 22 请参见 TI_Cassic 数据结构的“slv_prfl”参数。

intr_type BYTE 23 请参见 TI_Cassic 数据结构的“intr_type”参数。

flags1 BYTE 24 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags1”参数。

flags2 BYTE 25 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags2”参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 字节 说明

id UINT 26 请参见 TI_Cassic 数据结构的“id”参数。

manufacture
r

UINT 28 请参见 TI_Cassic 数据结构的“manufacturer”参数。

instance UINT 30 请参见 TI_Cassic 数据结构的“instance”参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-25 编程错误 OB / I/O 访问错误 OB：数据结构 TI_ProgIOAccessError
参数 数据类型 字节 说明*
TI_ProgIOAccessError 编程错误 OB 和 I/O 访问错误 OB 的数据结构

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 字节 说明*
  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别：

• =120，编程错误 OB 
• =120，I/O 访问错误 OB

OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

BlockNr UINT 4 发生编程错误的块的编号。

Reaction USINT 6 • 0：忽略错误

• 1：替换错误值

• 2：跳过命令

Fault_ID BYTE 7 错误代码

• B#16#21：BCD 码转换错误

• B#16#22：读取时发生区域长度错误

• B#16#23：写入时发生区域长度错误

• B#16#24：读取时发生区域错误

• B#16#25：写入时发生区域错误

• B#16#26：定时器编号错误

• B#16#27：计数器编号错误

• B#16#28：通过位地址不为 0 的指针，对字节、字或双字进行读访问

• B#16#29：通过位地址不为 0 的指针，对字节、字或双字进行写访问

• B#16#:30：对写保护全局数据块的写访问

• B#16#31：对写保护背景数据块的写访问

• B#16#32：访问全局数据块时数据块编号出错

• B#16#33：访问背景数据块时数据块编号出错

• B#16#34：调用 FC 时编号出错

• B#16#35：调用 FB 时编号出错

• B#16#42：读取时发生 I/O 访问错误

• B#16#43：写入时发生 I/O 访问错误

• B#16#3A：访问了尚未装载的 DB；DB 编号位于允许的范围内

• B#16#3C：访问了尚未装载的 FC；FC 编号位于允许的范围内

• B#16#3D：访问了尚未装载的指令 (SFC)；SFC 编号位于允许的范围内

• B#16#3E：访问了尚未装载的 FB；FB 编号位于允许的范围内

• B#16#3F：访问了尚不可用的 SFB；SFB 编号位于允许的范围内

BlockType USINT 8 出错块的类型：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 字节 说明*
• 1：OB
• 2：FC
• 3：FB
• 4：SFC
• 5：SFB
• 6：DB

Area USINT 9 发生错误访问的存储器区域：

• 本地数据：B#16#40 至 4E、86、87、8E、8F、C0 至 CE
• 过程映像输入：B#16#01
• 过程映像输出：B#16#02
• 工艺 DB：B#16#04
• I：B#16#81
• Q：B#16#82
• M：B#16#83
• DB：B#16#84、85、8A、8B

DBNr DB_ANY 10 AREA = DB 时的 DB 编号（全局 DB 或背景 DB）
仅对于编程错误 OB 相关。

Csg_OBNr OB_ANY 12 OB 编号：

• 121：编程错误 OB
• 122：I/O 访问错误 OB

Csg_Prio USINT 14 OB 优先级 
Width USINT 15 出错的访问类型：

• 位：B#16#00
• 字节：B#16#01
• 字：B#16#02
• DWord：B#16#03
• LWord：B#16#04

* 只能使用某些输出值，具体取决于读取信息的 OB（I/O 访问错误 OB 或编程错误 OB）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-26 时间中断 OB：数据结构 TI_TimeOfDay
参数 数据类型 字节 说明

TI_TimeOfDay 时间中断 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=10)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

CaughtUp BOOL 4 如果由于调快时间导致随后执行 OB 调用，则为 TRUE
SecondTime BOOL 5 如果由于调慢时间导致第二次调用 OB，则为 TRUE。注：只有在回拨时间

的情况下才需要设置一次秒数。

表格 4-27 等时同步模式中断 OB：数据结构 TI_SynchCycle
参数 数据类型 字节 说明

TI_SynchCycle 等时同步模式中断 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=61)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

Initial_Call BOOL 4 在第一次调用此 OB 时为 TRUE：
• 从 STOP 或 HOLD 切换为 RUN
• 重新加载后

IO _System USINT 5 触发中断的分布式 I/O 系统的编号

Event_Count INT 6 • = n：丢失的循环数

• = -1：丢失的循环数未知（例如，由于更改了循环）。

PIP_Input BOOL 10 为 TRUE：输入的相关过程映像是 新的

PIP_Output BOOL 11 为 TRUE：输出的相关过程映像在 后一个循环后适时地传送到输出

SyncCycleTi
me

LTIME 16 计算得到的循环时间

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-28 制造商或配置文件特定中断的状态中断 OB / 更新中断 OB：数据结构 TI_Submodule
参数 数据类型 字节 说明

TI_Submodule 制造商或配置文件特定中断的状态中断 OB / 更新中断 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别

• 状态中断 OB 为 55
• 更新中断 OB 为 56
• 制造商或配置文件特定的中断 OB 为 57

OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）。

LADDR HW_IO 4 触发中断组件的硬件地址

Slot UINT 6 触发中断组件的插槽号

Specifier WORD 8 来自中断帧的中断指示符

address WORD 20 请参见 TI_Cassic. 数据结构的“address”参数

slv_prfl BYTE 22 请参见 TI_Cassic 数据结构的“slv_prfl”参数。

intr_type BYTE 23 请参见 TI_Cassic 数据结构的“intr_type”参数。

flags1 BYTE 24 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags1”参数。

flags2 BYTE 25 请参见 TI_Cassic 数据结构的“flags2”参数。

id UINT 26 请参见 TI_Cassic 数据结构的“id”参数。

manufacture
r

UINT 28 请参见 TI_Cassic 数据结构的“manufacturer”参数。

instance UINT 30 请参见 TI_Cassic 数据结构的“instance”参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-29 CPU 冗余错误 OB：数据结构 TI_CPURedundancyError_V2
参数 数据类型 字节 说明

TI_CPURedundancyError_V2 CPU 冗余错误 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=72)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）
LADDR HW_AN

Y
4 故障硬件对象的硬件标识

Event_Class BYTE 6 事件类别和标识符（B#16#73：到达事件）

Fault_ID BYTE 7 错误代码

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-30 IO 设备冗余错误 OB：数据结构 TI_IORedundancyError_V2
参数 数据类型 字节 说明

TI_IORedundancyError_V2 I/O 设备冗余错误 OB 的数据结构

  SI_Format USINT 0 启动信息的格式：

• 16#FF：-
• 16#FE：优化启动信息 

OB_Class USINT 1 OB 类别 (=70)
OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）
LADDR HW_AN

Y
4 故障硬件对象的硬件标识

Event_Class BYTE 6 事件类别和标识符（B#16#73：到达事件）

Fault_ID BYTE 7 错误代码

Info1 HW_AN
Y

8 取决于故障 ID

Info2 HW_AN
Y

10 取决于故障 ID

- - 12 至 
19

0

address WORD 20 S7-300/400 CPU 等的地址信息

slv_prfl BYTE 22 S7-300/400 CPU 等的从站配置文件

intr_type BYTE 23 S7-300/400 CPU 等的中断信息类型

flags1 BYTE 24 S7-300/400 CPU 等的 PROFIBUS DP 主站接口模块/PROFINET IO 控制器接

口模块的标志

flags2 BYTE 25 S7-300/400 CPU 等的 PROFIBUS DP 主站接口模块/PROFINET IO 控制器接

口模块的标志

id UINT 26 S7-300/400 CPU 等的管理信息

manufacture
r

UINT 28 制造商 ID（仅在 PROFINET IO 分布式组态中）

instance UINT 30 实例的标识号（仅在 PROFINET IO 分布式组态中）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 AINFO (S7-1200, S7-1500)

中断来自 PROFIBUS DP 的目标区域 AINFO  的数据结构

字节 含义

0 至 3 标头信息；有关详细说明，请参见下文

4 至 63 附加中断信息：相应中断的数据：

分布式： ARRAY[0] 到 ARRAY[59]

中断来自 PROFIBUS DP 的标头信息的结构

字节 数据类型 含义

0 BYTE 接收的中断信息的长度（字节）

集中式：

分布式：

4 至 224
4 至 63

1 BYTE 集中式： 预留

分布式： 中断类型的 ID
1：
2：
3：
4：
5：
6：
31

诊断中断

过程中断

拔出中断

插入中断

状态中断

更新中断

扩展设备、DP 主站系统或 DP 站故障

32 至 126： 制造商特定中断

2 BYTE 触发中断的组件的插槽号

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 数据类型 含义

3 BYTE 集中式： 预留

分布式： 指示符

位 0 和 1： 0：无其它信息；

1：插槽故障

2：插槽无故障

第 2 位： Add_Ack
位 3 至 7： 序号

中断来自 PROFINET IO 或集中式 I/O 设备的目标区域 AINFO  的数据结构

字节 含义

0 至 25 标头信息；有关详细说明，请参见下文

26 至 1431 附加中断信息：相应中断的标准诊断数据：

ARRAY[0] 到 ARRAY[1405]
注：也可以忽略附加中断信息。

中断来自 PROFINET IO 或集中式 I/O 设备的标头信息的结构

字节 数据类型 含义

0 和 1 WORD • 位 0 至 7：块类型

• 位 8 至 15：预留

2 和 3 WORD 块长度

4 和 5 WORD 版本：

• 位 0 至 7：低字节

• 位 8 至 15：高字节

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 数据类型 含义

6 和 7 WORD 中断类型的 ID：
• 1：诊断中断（到达或离去）

• 2：过程中断

• 3：移除模块中断

• 4：插入模块中断

• 5：状态中断

• 6：更新中断

• 7：冗余中断

• 8：由监控程序控制

• 9：由监控程序发布

• 10：未插入已组态模块

• 11：返回子模块

• 12：诊断中断（离去）

• 13：从站间连接报警

• 14：相邻更改报警

• 15：时钟同步消息（总线端）

• 16：时钟同步报警（设备端）

• 17：网络组件报警

• 18：时间同步报警（总线端）

• 19 到 29：预留

• 30：Upload-and-Retrieval-Alarm
• 31：预留

• 32 至 127：制造商特定中断

• 128 至 65535：预留

8 至 11 DWORD API（Application Process Identifier，应用过程标识符）

12 至 13 WORD 触发中断的组件的插槽号（取值范围为 0 至 65535）
14 至 15 WORD 触发中断的组件的子模块插槽号（取值范围为 0 至 65535）
16 至 19 DWORD 模块标识；中断源特定信息

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 数据类型 含义

20 至 23 DWORD 子模块标识；中断源特定信息

24 至 25 WORD 中断指示符：

• 位 0 至 10：序号（取值范围 0 至 2047）
• 第 11 位：通道诊断：

0：无可用的通道诊断

1：存在通道诊断信息

• 第 12 位：制造商特定的诊断状态：

0：无可用的制造商特定的状态信息

1：有可用的制造商特定的状态信息

• 第 13 位：子模块的诊断状态：

0：无可用的状态信息，已纠正所有错误

1：通道诊断和/或状态信息这两项中，至少有一项可用

• 第 14 位：预留

• 第 15 位：应用程序关系诊断状态：

– 0：该 AR 中组态的所有模块均不会报告诊断信息

– 1：在此 AR 中组态的模块中，至少有一个报告了诊断信息

中断来自 PROFINET IO 或集中式 I/O 设备的附加中断信息的结构

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PROFINET IO 的附加中断信息取决于格式标识符。它可包含多个具有相同或不同格式标识符

的数据块。提供了以下格式标识符：

• W#16#0000  到 W#16#7FFF：制造商特定诊断

字节 数据类型 含义

0 至 1 WORD 用作附加中断信息的以下数据结构的格式标识符

W#16#0000  到 W#16#7FFF：制造商特定诊断

2 至 n BYTE 参见制造商提供的手册。

• W#16#8000：通道诊断

通道诊断在块中输出，每个块 6 个字节。只对故障通道输出附加中断信息（无格式标识

符）。

字节 数据类型 含义

0 至 1 WORD 用作附加中断信息的以下数据结构的格式标识符

W#16#8000：通道诊断

2 至 3 WORD 触发中断的组件的通道编号（取值范围：0 至 65535）：

• W#16#0000  到 W#16#7FFF：接口模块/子模块的通道编号

• W#16#8000：整个子模块的通用替代

• W#16#8001 至 W#16#FFFF：预留

4 BYTE 位 0 至 2： 预留

位 3 至 4： 错误类型：

• 0：预留

• 1：到达错误

• 2：离去错误

• 3：离去错误，存在其它错误

位 5 至 7： 通道类型：

• 0：预留

• 1：输入通道

• 2：输出通道

• 3：输入/输出通道

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 数据类型 含义

5 BYTE 数据格式：

• B#16#00：任意数据格式

• B#16#01：位

• B#16#02：2 位
• B#16#03：4 位
• B#16#04：字节

• B#16#05：字

• B#16#06：双字

• B#16#07：2 个双字

• B#16#08 至 B#16#FF：预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 数据类型 含义

6 至 7 WORD 错误类型：

• W#16#0000：预留

• W#16#0001：短路

• W#16#0002：欠压

• W#16#0003：过压

• W#16#0004：过载

• W#16#0005：过热

• W#16#0006：断路

• W#16#0007：超出上限

• W#16#0008：超出下限

• W#16#0009：错误

• W#16#000A：仿真激活

• W#16#000B  到 W#16#000E：预留

• W#16#000F  到 W#16#001F：制造商特定。请参见相关手

册。

• W#16#0020  到 W#16#00FF：预留

• W#16#0100  到 w#16#7FFF：制造商特定。请参见相关手

册。

• W#16#8000：无法进行数据传输

• W#16#8001：伙伴端出错

• W#16#8002：介质冗余错误

• W#16#8003：同步丢失

• W#16#8004：等时同步模式错误

• W#16#8005：多播 CR 错误

• W#16#8006：预留

• W#16#8007：光纤错误

• W#16#8008：网络组件功能故障

• W#16#8009：时间错误

• W#16#800A：DFP 错误（DFP：动态帧封装）

• W#16#800B：MRPD 错误（MRPD：有计划复制的介质冗

余）

• W#16#800C：系统冗余错误

• W#16#800D  到 W#16#FFFF：预留

并非所有通道都支持每种错误类型。有关详细信息，请参见设

备特定的诊断数据说明。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

从“通道编号”到“错误类型”这部分可出现 0 到 n 次。

• W#16#8001：MULTIPLE（传送不同类型的诊断信息）在这种情况下，会将附加中断信息

作为长度可变的块发送。

字节 数据类型 含义

0 至 1 WORD 用作附加中断信息的以下数据结构的格式标识符

W#16#8001：制造商特定诊断和/或通道诊断

2 至 3 WORD 块类型

4 至 5 WORD 块长度

6 BYTE 版本：高字节

7 BYTE 版本：低字节

8 至 11 DWORD API（仅当版本的低字节 = 1 时）

12 至 
13

WORD 插槽号

14 至 
15

WORD 子插槽号

16 至 
17

WORD 通道编号

18 至 
19

WORD 通道属性

20 至 
21

WORD 格式标识符：

• W#16#0000  到 W#16#7FFF：制造商特定诊断

• W#16#8000：通道诊断

• W#16#8002：扩展通道诊断

• W#16#8003：步进扩展通道诊断

• W#16#8004  到 W#16#80FF：预留

22 至 n BYTE 数据取决于格式标识符

说明

从“块类型”开始的部分可出现 1 至 n 次。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• W#16#8002：扩展通道诊断

字节 含义

0 至 1 格式标识符 W#16#8002
2 至 3 通道编号

4 至 5 通道属性

6 至 7 错误类型

8 至 9 附加错误值

10 至 13 附加错误信息

• W#16#8003：步进扩展通道诊断

字节 含义

0 至 1 格式标识符 W#16#8003
2 至 3 通道编号

4 至 5 通道属性

6 至 7 错误类型

8 至 9 附加错误值

10 至 13 附加错误信息

14 至 17 限定的通道标识符

• W#16#8100：维护信息

字节 含义

0 至 1 格式标识符 W#16#8100
2 至 3 块类型

4 至 5 块长度

6 至 7 块版本

8 至 9 预留

注：在中央模块中，这两个字节缺失。这两个字节位于分布式模块中（基于 
PROFINET 标准）。

10 至 13 维护状态

说明

有关附加报警信息结构的详细信息，请参见 SIMATIC PROFINET IO 编程手册（从 PROFIBUS 
DP 至 PROFINET IO）以及现行 IEC 61158-6-10-1 标准。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2860 编程和操作手册, 11/2022



目标区域 TINFO 和 AINFO (S7-1200, S7-1500)

目标区域 TINFO  和 AINFO
根据调用“RALRM (页 2821)”的相应 OB，仅部分写入目标区域 TINFO  和 AINFO 。有关输入

信息见下表。

中断类型 OB 
类别

TINFO
OB 启动信息

TINFO
管理信息

AINFO
标头信息

AINFO
附加中断信息

过程中断 4x √ √ √ 集中式： -
分布式： 与 PROFIBUS DP 从

站/PROFINET IO 设
备提供的相同

状态中断 55 √ √ √ √ √
更新中断 56 √ √ √ √ √
制造商特定中断 57 √ √ √ √ √
I/O 
冗余错误

70 √ √ - - -

诊断中断 82 √ √ √ 集中式： 符合 PROFINET IO 
标准的结构

分布式： 与 PROFIBUS DP 从
站/PROFINET IO 设
备提供的相同

插入/移除模块

中断

83 √ √ √ 集中式： -
分布式： 与 PROFIBUS DP 从

站/PROFINET IO 设
备提供的相同

移除模块中断的特殊

型式：

由监控程序控制

83 √ √ √ 仅限 PROFINET IO

插入模块中断的特殊

型式：

由监控程序启用

83 √ √ √ 仅限 PROFINET IO

插入了未组态的模块 83 √ √ √ 仅限 PROFINET IO

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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中断类型 OB 
类别

TINFO
OB 启动信息

TINFO
管理信息

AINFO
标头信息

AINFO
附加中断信息

机架故障/
站故障

86 √ √ - -

... 所有其它 OB √ - - -

RALRM 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将通过输入模块生成断路诊断并接收包含相关信息的中断。本示例适用于 
PROFINET IO 和/或 S7-1500 CPU。

说明

本示例的存储

本示例必须保存在将生成中断（断路）的输入模块的设置中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

• 创建一个输入模块，并在该输入模块的属性中读取硬件标识符。并通过输入参数 F_ID
（“alarmCheckID”）存储该硬件标识符。

• 为了产生一个中断，该输入通道需选择“线路”(Wire break) 选项。该选项位于“模块参数 
> 通道模板 > 输入”(Module parameters > Channel template > Inputs) 中。 

• 在全局数据块中，创建 7 个变量和结构“TI_Diagnostic_Interrupt”和“Additional_Diag”进行

数据存储。创建数据类型为“TI_DiagnosticInterrupt”的结构“TI_Diagnostic_Interrupt”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连参数

在一个诊断中断 OB (OB82) 中，调用指令“RALRM”。互连该指令的参数，如下所示：

RALRM 的结果

说明

触发断路

要触发断路，可拔除该输入模块输入端的电源电缆，然后再重新连接该电缆。或者，拔除该

输入模块的电位桥后再重新连接。

发生断路故障时，输入模块将生成一个中断。之后，将调用诊断中断 OB，并启动指令

“RALRM”。 
“RALRM”指令将通过输入参数 F_ID（“alarmCheckID”）调用该输入模块。指令“RALRM”将根

据输入参数 MODE（“alarmMode”）的值“2”，检查中断是否由该输入模块产生。如果中断来

自该输入模块（“alarmCheckID”和“alarmFromID”相同），则输出参数 NEW
（“alarmReceived”）将置位为“TRUE”，并通过参数 TINFO（“TI_Diagnostivc_Interrupt”）和 
AINFO（“Additional_Diag”）保存该中断信息。生成该中断的模块硬件标识符将显示在输出

参数 ID（“alarmFromID”）处。 
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已接收到的中断信息长度将记录在输出参数 LEN（“alarmLength”）中。根据输入参数 MLEN
（“alarmMaxLength”）的值，值为“0”时，待读取 AINFO （“Additional_Diag”）的信息将不受

限制。

并在输出参数 STATUS（“alarmStatus”）处，显示该块的状态。该过程成功执行且无任何错

误。

在以下章节中，将详细介绍对 TINFO 和 AINFO 的评估。

有关 TINFO（“TI_Diagnostivc_Interrupt”）  参数的详细信息

该 OB 的启动信息和管理信息均存储在参数 TINFO（“TI_Diagnostivc_Interrupt”）中。 
生成的中断包含以下信息：

• OB 启动信息：OB82 使用优化启动信息（“SI_Format”和值“254”）。

• 管理信息：

– 读取状态为“Error”（参见“IO_State”的值）的输入模块（参见“LADDR”）。 
– 近记录的通道“15”的中断（参见“Channel”的值）。

– 记录多个错误（“MutliError”的值为“TRUE”）。

– 近记录的站“0”的中断（参见“address”的值）。

– 根据诊断数据记录 0 记录的结构（参见“slv_prfl”的值）。

– 由组态的分布式模块触发的中断（参见“intr_type”的值）。
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有关 AINFO（“Additional_Diag”）参数的详细信息 
有关中断的标头信息和附加信息，均存储在参数 AINFO（“Additional_Diag”）中。 

说明

中断信息的结构和范围 
在本示例中，说明了单个硬件故障（断路）的接收过程。因此，发生多个错误时，将仅显示

某个相关通道的中断信息。

• 要分别调用各通道的附加信息，可多次调用 RALRM：在每次调用中，先查询通道
（“TI_Diagnostivc_Interrupt.Channel”），然后存储各通道变量“ChannelErrorType”到
“ErrorCode”的信息。另请参见“使用 RALRM 进行通道诊断的常见问题与解答 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109480387/en)”

• 请注意，参数 AINFO (页 2852) 处存储的结构取决于具体应用。

生成的中断包含以下信息： 
• 所用 OB 是一个诊断中断 OB（“InterruptType”，值为“1”）。

• 系统报告模块在插槽“2”（“SlotNumber”处和通道 8 到 15 处发生中断（BYTE 1，
“SubSlotNumber”）。

• 对于子模块（“InterruptSpecifier”，值为“16#2000”），通道诊断和/或状态信息中，至少

有一项可用。

• 在本示例中，使用通道诊断的结构（“FormatIdentifier”，值为“16#8000”）。 
• 触发该中断的组件通道编号将分配给该子模块（“ChannelNumber”，值为“16#0008”）。 
• 诊断输入通道的一个到达错误（“ChannelErrorType”，值为“16#28”）。 
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• 所用的数据格式为一个位（“DataFormat”，值为“16#01”）。

• 诊断一个断路故障（“ErrorCode”，值为“16#0006”）。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

更多示例

更多复杂示例，请参见“使用 RALRM 进行通道诊断的常见问题与解答 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109480387/en)”。

D_ACT_DP：激活/取消激活 DP 从站 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“D_ACT_DP”，可根据需要取消激活和激活所组态的 DP 从站/PROFINET IO 设备。另

外，还可确定每个指定的 DP 从站或 PROFINET IO 设备当前是启用还是禁用。

说明

S7-1200 CPU
在 S7-1200 中，只能将 D_ACT_DP 指令用于 PROFINET IO 设备。不能将其用于 PROFIBUS DP 
从站。
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通过指令“D_ACT_DP”，无法取消激活/激活 IE/PB Link PN IO 类型的网关。但如果在指定网关

中使用“D_ACT_DP”，则 CPU 将返回值 W#16#8093（对于 LADDR 中指定的地址，没有可激

活或禁用的硬件对象）。

对于固件版本 V1.8 及以上版本的 S7-1500 CPU，以下情况适用于：通过指令“D_ACT_DP”，
可取消激活/激活与 IE/PB Link PN IO 类型网关相连接的 DP 从站。 
S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 及以上版本，以下规则适用：如果已将 CPU 组态为智能设备，

则可以使用“D_ACT_DP”指令在该 CPU 的程序中打开或关闭智能设备功能。在下文的描述中，

术语“IO 设备”也包括这些智能设备。

该指令不能用于通过 DP/PA Link 连接到 DP 主站系统的 PROFIBUS PA 现场设备。

说明

要执行激活或取消激活作业，要求多个运行需通过循环控制点。因此，在程序循环中无需等

待此类作业运行结束。

功能描述

“D_ACT_DP”为异步执行指令，进行处理时可能会多次调用指令。调用“D_ACT_DP”时，

REQ = 1 可启动该作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”。

应用

如果在实际不存在或当前不需要的 CPU 中组态了 DP 从站/PROFINET IO 设备，则 CPU 将不

会按规定时间间隔再继续访问这些 DP 从站/PROFINET IO 设备。在从站禁用后，将停止进一

步的 CPU 访问。对于 PROFIBUS DP，采用这种方式可确保 DP 总线循环速度达到 高，从而

避免错误事件的发生。

示例

从机器 OEM 的角度看，这可提供大量的系列生产选项。但每一交付的机器都只包括一种所

选选项组合。

每一机器选项都由制造商作为 DP 从站/PROFINET IO 设备进行组态，从而可创建和维护拥有

所有可能选项的通用用户程序。在机器启动时，可使用“D_ACT_DP”禁用所有不存在的 DP 从
站/PROFINET IO 设备。
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例如，具有大量刀具但实际只使用其中几个的机床即是这种情况。这些刀具即作为 DP 从站/
PROFINET IO 设备组态。使用“D_ACT_DP”，用户程序可启用当前需要的刀具，禁用那些稍后

时间才用到的刀具。

作业标识

如果已启动一个禁用或激活作业，并在作业完成之前，再次调用了“D_ACT_DP”，则指令的

行为取决于新的调用是否会涉及同一作业。如果输入参数 LADDR  一致，则该调用将解释为

跟随调用。

禁用 DP 从站/PROFINET IO 设备

如果使用“D_ACT_DP”禁用一个 DP 从站/PROFINET IO 设备，则其过程输出会置为组态的替代

值或 0（安全状态）。分配的 DP 主站/PROFINET IO 控制器不再继续寻址该组件。而禁用的 DP 
从站/PROFINET IO 设备也不会通过 DP 主站/PROFINET IO 控制器或 CPU 上的错误 LED，标识

为故障或丢失。

已禁用的 DP 从站/PROFINET IO 设备的过程映像输入将更新为 0。因此，此类设备将作为故障 
DP 从站/PROFINET IO 设备进行处理。

如果从用户程序直接访问之前禁用的 DP 从站/PROFINET IO 设备中的用户数据，则调用 I/O 访
问错误 OB 并在诊断缓冲区中输入相应启动事件。如果尝试访问通过指令（如“RD_REC 
(页 2890)”）禁用的 DP 从站/PROFINET IO 设备，则在 RET_VAL  中会收到如不可用 DP 从站/
PROFINET IO 设备相同的错误信息。

即使其输入或输出属于要更新的系统侧过程映像，禁用 DP 从站/PROFINET IO 设备也不会启

动程序错误 OB。
如果在使用“D_ACT_DP”禁用后，DP 站/PNIO 站故障，操作系统不会检测该故障。

对于 PROFIBUS DP：如果想在从-从通信中禁用 DP 从站作为发送器，建议首先将那些检测发

送器将哪些输入数据传送到其 DP 主站的接收器禁用。只有执行该步骤后，才能禁用发送器。

启用 DP 从站/PROFINET IO 设备

使用“D_ACT_DP”重新启用 DP 从站/PROFINET IO 设备，即由相关的 DP 主站/PROFINET IO 控
制器进行组态并分配参数（返回失败的 DP 站/PROFINET IO 站）。当组件能够传送用户数据

时，启用即完成。

即使其输入或输出属于要更新的系统侧过程映像，启用 DP 从站/PROFINET IO 设备也不会启

动程序错误 OB。
如果尝试通过“D_ACT_DP”激活无法访问的 DP 从站/PROFINET IO 设备（如，因物理断开总线

而导致无法访问），则在分布式 I/O 所组态的参数分配时间后，该指令将返回错误代码 
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W#16#80A7。DP 从站/PROFINET IO 设备将激活，但实际上所激活的 DP 从站/PROFINET IO 
设备无法访问并显示相应的系统诊断信息。

如果随后可再次访问 DP 从站/PROFINET IO 设备，就会引起标准的系统行为（例如，调用为

此组态的 OB）。

说明

启用 DP 从站/PROFINET IO 设备可能需要一些时间。如果要取消当前正在执行的激活作业，

则可通过与 LADDR  的相同值和 MODE =2 启动“D_ACT_DP”。使用 MODE = 2 重复调用

“D_ACT_DP”，直至显示 RET_VAL =0 指示激活的作业已成功取消。

如果想启用从-从通信中的 DP 从站，建议首先启用发送器，然后启用接收器。

参数

下表列出了“D_ACT_DP”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

电平触发控制参数 
REQ=1：启用或禁用运行

MODE Input USINT I、Q、M、D、L 或
常量

作业标识符

可能值：

• 0：请求寻址组件 
启用或禁用的信息 
（通过 RET_VAL 参数输出）

• 1：启用 DP 从站/PROFINET IO 设备

• 2：禁用 DP 从站/PROFINET IO 设备

LADDR Input HW_DEVICE I、Q、M、D、L 或
常量

DP 从站 (HW_DPSlave)/PROFINET IO 设备 
(HW_Device) 的硬件标识符

可以从标准变量表的“系统常量”(System 
constants) 中获得编号。

如果该处同时指定了设备诊断的标识符以

及操作状态转换的 ID，则必须使用设备诊

断的代码。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回

值将包含错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 有效代码：

• BUSY=1：作业仍处于激活状态。

• BUSY=0：作业已终止。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 作业已完成且未出错。

0001 DP 从站/PROFINET IO 设备处于启用状态（该错误代码仅适用于 MODE = 0 时）。

0002 DP 从站/PROFINET IO 设备处于禁用状态（该错误代码仅适用于 MODE = 0 时）。

7000 首次调用时，REQ= 0：由 LADDR 指定的作业不激活，BUSY 的值为“0”。
7001 首次调用时，REQ= 1。将触发由 LADDR 指定的作业；BUSY 的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：激活的作业仍处于激活状态；BUSY = 1。
8090 • 没有使用 LADDR 指定的地址组态模块。

• 对于低于 V2.9 的固件版本：将 CPU 作为智能从站/智能设备运行，并在 LADDR 中指定了

该智能从站/智能设备的地址。

注：对于固件版本 V2.9 及更高版本的 S7-1500 CPU，可以使用“D_ACT_DP”指令在智能设

备 CPU 的程序中本地打开或关闭智能设备功能。

8092 当前寻址的 DP 从站/PROFINET IO 设备的禁用（MODE=2）不能通过启用取消（MODE=1）。

在稍后时间启用组件。

8093 LADDR 中指定的地址不属于任何可激活或禁用的 DP 从站/PROFINET IO 设备，或 MODE 参数

未知。

8094 已尝试启用为工具更换端口潜在通信伙伴的装置。但此时，已有其它装置在该端口启用。启

用的装置将仍保持激活。

80A0 CPU 和 IO 控制器的通信期间产生错误。

80A3 相关 DP 主站/PROFINET IO 控制器不支持该功能。

80A4 对于外部 DP 主站/PROFINET IO 控制器，CPU 不支持该功能。

80A7 在激活过程中发生超时错误：远程设备无法访问，或为集中式和分布式 I/O 设置的组态时间

过短。远程设备的状态为“已激活用”，但无法访问。因此，它不提供 I/O 数据。
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错误代码*
(W#16#...)

说明

80AA DP 从站/PROFINET I/O 设备已成功激活并可提供 I/O 数据，但并非不存在错误：DP 从站/
PROFINET IO 设备缺少子模块或子模块不正确。

80AB DP 从站/PROFINET I/O 设备已成功激活并可提供 I/O 数据，但并非不存在错误：DP 从站/
PROFINET IO 设备至少具有一个含参数分配错误 (Application Ready Pending) 的子模块。

80AC DP 从站/PROFINET I/O 设备已成功激活并可提供 I/O 数据，但并非不存在错误：DP 从站/
PROFINET I/O 设备至少具有一个带参数诊断（Own State Maintenance Required、
Maintenance Demanded 或 Maintenance Error）的子模块。

80C3 • 临时资源错误：CPU 当前正在处理 大可能数量的激活和禁用作业 (8)。
• CPU 正忙于接收修改的组态。目前，不能激活/取消激活 DP 从站/PROFINET IO 设备。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

ReconfigIOSystem：重新组态 IO 系统 (S7-1200, S7-1500)

ReconfigIOSystem：重新组态 IO 系统 (S7-1500)

说明

可使用“ReconfigIOSystem”指令将数据记录传送到 CPU 的 PROFINET 接口。此数据记录

（“CTRLREC”参数）包含以下用于控制组态的信息： 
• 待激活的可选 IO 设备列表

• 待指定伙伴端口的列表（如果已在 IO 设备的端口属性中设置“由用户程序设置伙

伴”(Partner is set by the user program) 选项）

说明

在 MODE 1 和 MODE 3 中，“ReconfigIOSystem”指令使用“D_ACT_DP”指令内部启用/禁用 IO 
设备。因此，请遵守此指令的说明中的规则和注意事项。

另请参见“D_ACT_DP：禁用/启用分布式 I/O 设备 (页 2867)”。
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指令版本之间的相互关系

版本为 V1.1 的指令“ReconfigIOSystem”要求“WRREC”指令的版本为 V1.1。
版本为 V1.0 的指令“ReconfigIOSystem”要求“WRREC”指令的版本为 V1.1。

功能描述

“ReconfigIOSystem”为异步执行指令，可以跨多个调用执行。在 REQ=1 时，通过调用

“ReconfigIOSystem”来启动作业。

输出参数 STATUS 和 BUSY 用于指示作业状态。

说明

“ReconfigIoSystem”运行时的限制条件

“ReconfigIOSystem”运行时，S7-1500 Motion Control 工艺数据块无法访问。

参数

下表列出了“ReconfigIOSystem”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

边沿触发控制参数

REQ=1：执行数据传送

MODE Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

用户可以控制指令如何使用 MODE 参数。

可以在下表中找到详细的功能描述。 
可能的值：

• 1：为转换相位禁用 IO 系统的所有 IO 
设备

• 2：根据数据记录设置 (CTRLREC) 重新

组态 IO 系统

• 3：在重新组态后重新启用 IO 系统的所

有 IO 设备

LADDR Input HW_INTERFA
CE

I、Q、M、D、L 或
常量

PROFINET 接口的硬件标识符（IO 控制器）

CTRLREC Input VARIANT I、Q、M、D、L 用于控制 IO 系统的实际组态的数据记录

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 0：指令尚未完成

1：指令已完成

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 有效代码：

0：指令已激活

1：指令已完成

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 0：指令已完成且无错

1：指令已完成，但出现错误

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 结果/错误代码

ERR_INFO Output WORD I、Q、M、D、L 近确定的导致发生错误的 IO 设备的 HW 
ID。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

参数 MODE
MODE 输入参数可以具有以下值：

MODE 说明

1 通过以模式 1 调用该指令，可禁用 IO 系统中的所有 IO 设备。指令

“ReconfigIOSystem”将在内部调用指令“D_ACT_DP"”。“ReconfigIOSystem”将
在以下输出参数中返回由 D_ACT_DP 检测到的错误： 
• STATUS（错误代码） 
• ERR_INFO（IO 设备的硬件标识符导致发生错误）。  
在 STATUS 和 ERR_INFO 中，CPU 会输入上次确定的错误/硬件标识符，并覆

盖现有错误代码。因此，还可以在输入的错误外提供其它错误。

2 为控制 IO 系统的实际组态，该指令将数据记录传送到 PROFINET 接口，该接

口通过 LADDR 寻址。有关数据记录结构的信息，请参见下文。有关用于分析

错误的 STATUS 参数，请参见下文。

3 IO 系统中的所有非可选 IO 设备和控制数据记录 CTRLREC 中列出的可选 IO 设
备已启用。 
CTRLREC 数据记录中未列出的可选 IO 设备仍处于禁用状态。

如果扩展单元中的 IO 设备在 CTRLREC 控制数据记录中列出，PN IO 系统将有

以下反应： 
• 使用模式 3 调用 ReconfigIOSystem 时，扩展单元的 IO 设备仍处于禁用状

态。 
此反应与没有组态控制的 IO 设备的组态的反应一致。扩展单元中的 IO 设
备在默认情况下禁用，并且必须在用户程序中启用。
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控制数据记录的结构

可以使用控制数据记录（“CTRLREC”参数）向 CPU 的 PROFINET 接口通知哪些可以选择组态

的 IO 设备在实际 IO 系统组态中可用，以及将要设置哪些端口互连。

这要求组态允许调整 IO 系统组态：

• 控制数据记录中列出的 IO 设备必须作为“可选 IO 设备”启用（IO 设备属性：“PROFINET 
接口 [X1] > 高级选项 > 接口选项”(PROFINET interface [X1] > Advanced options > 
Interface options)。

• 仅当相应端口的伙伴端口设置为“由用户程序设置伙伴”时，控制数据记录中列出的端

口互连才可用。 
参数 CTRLREC 的数据类型为“VARIANT”。“CTRLREC”控制数据记录必须具有以下结构：

• ReconfigIOSystem V1.1 及以下版本：数据类型为 Word 的数组元素（用于数值寻址）

• ReconfigIOSystem V1.2 及以上版本：数据类型为 UInt 的数组元（用于符号或数值寻址）

或数据类型为 Word 的数组元素（用于数值寻址）

下面介绍了具有 Word 元素数据类型的“CTRLREC”的基本结构成分。 
可以在网络视图或设备视图的“系统常量”(System constants) 选项卡中直接读取所需的硬件

标识符。为此，请在网络视图（IO 设备）或设备视图（PROFINET 接口）中选择对象。

建议：通过使用硬件标识符的名称来使用硬件标识符的符号地址。

名称 数据类型 注释

Version_High，Version_Low Word 控制数据记录的版本（

高位字节：01
低位字节：00

Number_of_opt_Devices_used Word 在实际 IO 系统组态中使用的可选 IO 设备数。下面未列出

的可选 IO 设备仍保持禁用状态。

Activate_opt_Device_1 UINT / Hw_Device 对实际组态中存在的可选 IO 设备必须列出其硬件标识符。

请使用 IO 设备对象的系统常量。

示例：此 IO 设备对象的名称为“IO-Device_4~IODevice”，
类型为“Hw_Device”。

Activate_opt_Device_2 UINT / Hw_Device 第 2 个可选 IO 设备（例如值为 262）
... ... ...
Activate_opt_Device_n UINT / Hw_Device 第 n 个可选 IO 设备（例如值为 282）
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名称 数据类型 注释

Number_of_Port_Interconnection
s_used

Word 下面列出的端口互连数。如果不指定端口互连，则输入

“0”。
对于组态了“由用户程序设置伙伴”(Partner is set by the 
user program)，但未在下面列出的所有端口，CPU 使用

“任意伙伴”(Any partner) 设置。 
Port_Interconnection_1_Local UINT / Hw_Interface 第一个端口互连，本地端口的硬件标识符

使用端口对象的系统常量。

示例：端口对象的名称为“IO-
Device_2~PROFINET_interface~Port_2”，类型为

“Hw_Interface”。
Port_Interconnection_1_Remote UINT / Hw_Interface 第一个端口互连，伙伴端口的硬件标识符

 
Port_Interconnection_2_Local UINT / Hw_Interface 第二个端口互连，本地端口的硬件标识符

Port_Interconnection_2_Remote UINT / Hw_Interface 第二个端口互连，伙伴端口的硬件标识符

... ... ...
Port_Interconnection_n_Local UINT / Hw_Interface 第 n 个端口互连，本地端口的硬件标识符

Port_Interconnectio_n_Remote UINT / Hw_Interface 第 n 个端口互连，本地端口的硬件标识符

参数 STATUS
输出参数 STATUS  中包含错误信息。下一部分介绍了可能错误代码的详细列表。如果 STATUS 
解释为 ARRAY[1...4] of BYTE，则错误信息的结构如下所示：

域元素 名称 含义

STATUS[1] Function_Num  B#16#DF：写入数据记录时出错，否则为 B#16#00。
STATUS[2] Error_Decode 输出 B#16#80  表示错误（对应于读写数据记录时的 IEC 61158-6）。
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域元素 名称 含义

STATUS[3] Error_Code_1 B#16#AA 在数据记录结构中发生错误

STATUS[4] Error_Code_2 制造商特定的错误 ID 扩展：

• B#16#00 数据记录错误（例如填充字节值不正确，即不等于 0）
• B#16#01 预留

• B#16#02 数据记录中 IO 设备的至少一个站编号无效（未组态、指向

非可选 IO 设备，或者 IO 控制器的值为 0）
• B#16#03 数据记录中至少一个指定的伙伴端口无效：

示例：

– 伙伴端口的子插槽地址不可用

– 伙伴端口组态不正确（正确的设置为：“由用户程序设置伙

伴”(Partner is set by the user program)）
– 伙伴端口属于已禁用的 IO 设备 

• B#16#10 CTRLREC 控制数据记录的版本无效（指定的版本不受支持）

• B#16#11 要在 CTRLREC 控制数据记录中激活的可选 IO 设备数量不受

支持

• B#16#12 CTRLREC 控制数据记录中指定的互连数量（“在用户程序中

设置的伙伴”）不受支持

• B#16#13 硬件标识符向设备编号的内部转换失败。ERR_INFO 输出参

数包含导致出错的设备的硬件标识符。 
• B#16#14 一致性错误：CTRLREC 控制数据记录的长度与控制数据记录

中的信息不匹配。示例：指定了 20 个可选 IO 设备，但控制数据记录

的长度仅为 10 个字节。 
 

错误代码（STATUS 参数）

错误代码 说明

16#0000_0000 作业已经成功完成

16#0070_0000 未激活任何作业

16#0070_0100 第一次调用指令

16#0070_0200 指令的后续调用（指令仍在运行，BUSY = 1）
16#0080_8000 不支持模式

16#0084_5100 CRTLREC 数据记录的数据类型不正确。 
使用类型为 UInt 或 Word 的数组。
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错误代码 说明

16#0080_9100 LADDR 参数找不到任何 PROFINET 接口（不存在或类型错误，例如，

PROFIBUS 接口）。

PROFINET 接口不支持 IO 系统的组态控制。 
16#0080_Cx00 例如，由于暂时缺少资源，出现暂时的错误。

16#DF80_AAxy 数据记录的结构存在错误（模式 2）。有关“xy”的含义，请参见上面 
STATUS[4] Error_Code_2 的定义。

16#DF80_B6xy 由于未组态可选的 IO 设备，或未使用“在用户程序中设置伙伴”(Partner 
is set in the user program) 进行端口分配，导致无法进行组态控制。此

组态是调用指令的先决条件。

“xy”不相关。

16#0080_9400
16#0080_A000
16#0080_A700
16#0080_AA00
16#0080_AB00
16#0080_AC00

转发的内部调用的 D_ACT_DP 指令的错误代码。

有关这些错误代码的含义，请参见“D_ACT_DP (页 2867)”。
IO 设备的硬件标识符会导致在 ERR_INFO 中输入错误（条目被后续错误

连续覆盖）。如果涉及多个 IO 设备，建议使用 STEP 7 进行在线诊断。 
对于 IRT 组态：IO 设备的设备编号应遵守以 IO 控制器开头的拓扑互连，

采用升序，请参见此处。

示例

相关示例，请参见“ReconfigIOSystem 的编程示例 (页 2878)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

ReconfigIOSystem 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将在程序中使用控制数据记录“CTRLREC”组态一个 IO 系统。目标组态应包括

一个 S7-1500 CPU、一个 IO 设备（如，ET 200MP）和一个可选的 IO 设备（如，ET 
200SP）。为此，需禁用现有的 IO 系统，将组态值传送到该 CPU 的 PROFINET 接口中并启

用该 IO 设备。

有关数据记录的更多信息，请参见“数据记录类型概述 (页 2749)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2878 编程和操作手册, 11/2022



要求

• 已创建有一个 S7-1500 CPU。
• 已创建有两个 ET 200。 
• 已创建有一个 PROFINET 连接，并完成了相应的硬件设置： 

– IO 设备（如，ET 200MP IM 155-5 PN HF)）
– 可选 IO 设备（如，ET 200SP IM 155-6 PN ST）
– 通过程序设置 IO 系统。

说明

通过程序，设置 IO 系统的硬件设置。

请按如下步骤进行操作：

1. 通过 PROFINET，将两个 ET 200 连接到 CPU 上。 
2. 将这两个 ET 200 作为 IO 控制器分配给该 CPU。并打开 CPU 的属性。

3. 打开条目“PROFINET 接口 [X1] > 高级选项 > 端口 X1 P1 > 端口互连 > 伙伴端口”(PROFINET 
interface [X1] > Advanced options > Port X1 P1 > Port interconnection > Partner port)。选
择“由用户程序设置通信伙伴”(Set Partner by user program) 选项。对“端口 X1 P2”(Port 
X1 P2)，执行相同操作。

4. 打开  ET 200MP 的属性（“...> 端口 X1 P1”(Port X1 P1)），选择选项“由用户程序设置通
信伙伴”(Set Partner by user program)（见步骤 3）。

5. 打开 ET 200SP 的属性（“...> 端口 X1 P1”(Port X1 P1)），完成以下设置：

– 选择“由用户程序设置通信伙伴”(Set Partner by user program) 选项，（见步骤 3）。

– 打开“PROFINET 接口 [X1] > 高级选项 > 接口选项”(PROFINET interface [X1] > Advanced 
options > Interface options)，选择“可选 IO 设备”(Optional IO device) 选项。

数据的存储

在全局数据块中，创建 2 个结构“operateMode”和“ctrlRec”以及 13 个附加变量进行数据存

储。 
结构“ctrlRec”中包含有控制数据记录“CTRLREC”。
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说明

根据所用系统，需指定硬件标识符（“laddr_interface”，“ctrlRec”）的值。 
例如，确定 CPU 接口的硬件标识符（“laddr_interface”），如下所示：

在 CPU 中，打开条目“PLC 变量 > 显示所用变量 > 系统常量”(PLC tags > Show all tags > System 
constants)，并使用数据类型“Hw_Interface”搜索名称 <Local~PROFINET-Interface_1>。在相

关单元格“值”(value) 中，将列出该硬件的标识符。

说明

请注意，使用的接口。 
• 连接 IO 设备的端口 X1 P1（ET 200MP/“<IO_device_1>”）与 CPU 的 X1 P1 端口
（“<Local>”）。 

• 连接可选 IO 设备的端口 X1 P1（ET 200SP/“<IO_device_2>”）与 CPU 的 X1 P2 端口
（“<Local>”）。此时，还需从可选 IO 设备中读取该设备的硬件标识符（数据类型为
“Hw_Device”）。
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在 FC“SLI_FC_start_reset_ReconfigIOS”中互连参数

要启动或复位指令“ReconfigIOSystem”，需创建 FC“SLI_FC_start_reset_ReconfigIOS”。在 FC 
中，创建以下局部变量进行数据传输。

程序段 1：要设置输入参数 REQ（“getExecute”），需互连变量“start”。
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程序段 2：要复位“start”，需创建以下互连。

程序段 3：要复位所有设置的过程值，需创建以下互连。该程序段的第 1 部分：

该程序段第 2 部分： 
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程序段 4：要复位“reset”，需创建以下互连。

在 FC“SLI_FC_switchMode_ReconfigIOS”中互连参数

要重新安全组态该 IO 系统，则需完整运行“ReconfigIOSystem”的所有三种模式。在 FC
“SLI_FC_switchMode_ReconfigIOS”中，需要将切换模式设置为自动，此后无需再手动切换

“ReconfigIOSystem”指令的模式。

程序段 1：要在发生错误时保存信息，则需创建以下互连。

程序段 2：要在模式 2 或模式 3 中自动启动指令“ReconfigIOSystem”，则需创建以下互连。
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程序段 3：记录 ReconfigIOSystem 在模式 1 中的成功执行，如下所示。

程序段 4：要从模式 1 安全切换到模式 2，需创建以下互连。

程序段 5：记录 ReconfigIOSystem 在模式 2 中的成功执行，如下所示。
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程序段 6：要从模式 2 安全切换到模式 3，需创建以下互连。

程序段 7：记录 ReconfigIOSystem 在模式 3 中的成功执行，如下所示。

程序段 8：要结束 ReconfigIOSystem 的执行，需创建以下互连。
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说明

此外，也可在运行结束后从模式 3 切换到模式 1。为此，可为指令“MOVE”输入值“1”。

在 FB“SLI_FB_ReconfigIOSystem”中互连参数

在 FB（“SLI_FB_ReconfigIOSystem”）中，调用指令“ReconfigIOSystem”。在 FB 中，创建以

下局部变量进行数据传输。创建变量“#recordAoWord”和“#recordStruct”，作为 AT 结构。这

些变量的长度必须相同（作为“ctrlRec”）。

程序段 1：要传输该数据记录（“ctrlRec”），需创建以下互连。
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程序段 2：互连 FC“SLI_FC_start_reset_ReconfigIOS”，如下所示。

程序段 3：互连指令“ReconfigIOSystem”，如下所示。

程序段 4：互连 FC“SLI_FC_switchMode_ReconfigIOS”，如下所示。
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在 OB1 中调用该 FB（“SLI_FB_ReconfigIOSystem”）。

结果（函数块“SLI_FB_ReconfigIOSystem”）
FB 程序段 1：
通过指令 MOVE，将数据记录（“ctrlRec”）的值传送给一个 Array of WORD
（“#recordAoWord”）。为便于理解，可使用更具描述性的名称指示“ctrlRec”和“#recordStruct”
结构的变量。

FB 程序段 2：
输入参数 start（“start”）返回信号状态“TRUE”时，变量“getExecute”和输出参数 startDone
（“startDone”）置位为“TRUE”。指令“ReconfigIOSystem”的执行由“TRUE”处的变量

“getExecute”启动。

输入参数 reset（“reset”）返回信号状态“TRUE”时，将复位“ReconfigIOSystem”的启动命令、

执行中的过程值和故障信息。

FB 程序段 3：
输入参数 REQ（“getExecute”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“ReconfigIOSystem”。
“ReconfigIOSystem”指令将通过输入参数 LADDR（“laddr_interface”），调用该 CPU 的接

口。 
操作模式将通过输入参数 MODE（“operateMode.value”）传送到指令“ReconfigIOSystem”
中。ReconfigIOSystem 将根据启动值“1”禁用该 CPU 的所有现有 IO 系统。并在输出参数 
STATUS（“status”）处，显示该块的状态。在本示例中，该过程成功执行且无任何错误。 
在模式 2 中，“ReconfigIOSystem”指令仅在输入参数 CTRLREC（“#recordAoWord”）处调用该

数据记录。将 ReconfigIOSystem 的 IO 系统中待设置的组态值发送到 CPU（IO 控制器）。 
在模式 3 中，“ReconfigIOSystem”指令将启用该 IO 系统。并在在程序段 4
（“SLI_FC_switchMode_ReconfigIOS”）中，对输入参数 REQ（“getExecute”）和 MODE
（“operateMode.value”）进行切换。
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FB 程序段 4：
如果指令“ReconfigIOSystem”在模式 1 中成功完成（变量“done”的值为“TRUE”），则变量

“operateMode.Disable_all_IO_devices_done”将置位为“TRUE”。之后，输入参数 REQ
（“getExecute”）将复位为“FALSE”ReconfigIOSystem 无效（“status”的值为“16#0070_0000”）
时，值“2”将传送到变量“operateMode.value”中。ReconfigIOSystem 之后转入模式 2。
如果指令“ReconfigIOSystem”满足以下条件，则在模式 2 中，输入参数 REQ（“getExecute”）
将自动置位为“TRUE”： 
• ReconfigIOSystem 无效（“busy”和“done”为“FALSE”）。

• 无错误（“error”为“FALSE”）。

• 模式 2 未达到成功状态（“operateMode.Reconfigure_IO_system_done”为“FALSE”）。
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如果指令“ReconfigIOSystem”在模式 2 中成功完成（变量“done”的值为“TRUE”），则变量

“operateMode.Reconfigure_IO_system_done”将置位为“TRUE”。之后，运行结果与模式 1 相
同。 
• 变量“getExecute”将复位为“FALSE”。
• ReconfigIOSystem（“operateMode.value”）将设置为模式 3。
如果指令“ReconfigIOSystem”的结果与模式 2 的相同，则在模式 3 中，输入参数 REQ

（“getExecute”）将自动设置为“TRUE”，但以下情况例外：

• 模式 3 未达到成功状态（“operateMode.Enable_all_IO_devices_done”为“FALSE”）。

模式 3 中成功状态（变量“done”的值为“TRUE”）的查询方式与模式 2 的相同。

ReconfigIOSystem 成功完成后，仍保持为模式 3（“operateMode.value”的值不变）。

三种模式执行完成后，“ReconfigIOSystem”指令为未激活状态（“status”的值为

“16#0070_0000”）。该 IO 系统将设置为：一个 S7-1500 CPU，带有一个 IO 设备和一个可选 
IO 设备。且这两个 IO 设备均已激活。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

ReconfigIOSystem：重新组态 IO 系统 (页 2872)

其它 (S7-1200, S7-1500)

RD_REC：从 I/O 读数据记录 (S7-1500)

说明

使用该指令，可以从寻址的模块中，读取编号为 RECNUM  的数据记录。通过在调用期间使

输入参数 REQ  = 1，即可读取。如果可以立即执行读取操作，则该指令将在输出参数 BUSY  
出返回值“0”。如果 BUSY = 1，表示读取还没完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”。读取的数据记录存储到参数 
RECORD  指定的目标范围中，前提是数据传送没有错误。

说明

如果是从 1997 年 2 月以前购买的 FM 或通信处理器中（以下称“旧模块”）读取多个数据

记录，“RD_REC”的响应与在新模块中不同。这种特殊情况在“使用旧 S7-300 FM 和通信处

理器（数据记录数 >1）”部分有阐述（见下面）。

如果通过 GSD 文件（GSD 修订版 V3 及更高版本）组态了 DPV1 从站，并且 DP 主站的 DP 接
口设置为“S7 兼容”，则不能在用户程序中使用指令“RD_REC”从 I/O 模块中读取任何数据记

录。在这种情况下，DP 主站寻址到错误的插槽（已组态的插槽 + 3）。

补救措施：将 DP 主站的接口设置为“DPV1”。

参数

下表列出了“RD_REC”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

REQ = 1：读取请求

LADDR Input HW_IO I、Q、M、D、L 或
常量

模块的硬件标识符。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号（值范围：0 到 240）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回值

将包含错误代码。另外：实际传送的数据记

录长度（单位为字节）（可能的值：+1 到 
+240），如果目标范围大于传送的数据记

录且传送过程中无错误发送。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2891



参数 声明 数据类型 存储区 说明

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：读取过程尚未完成。

RECORD Output VARIANT I、Q、M、D、L 读取数据记录的目标范围。异步执行

“RD_REC”时， 
应确保所有调用中 RECORD  的实参都具有相

同的 
长度信息。数据类型只能为“BYTE ”。
注：请注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 通常需要完整指定 DB 参数（如，

P#DB13.DBX0.0 字节 100）。在 S7-300 
CPU 中，DB 编号不能省略显式，否则会导

致用户程序报错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RECORD

说明

如果要确保始终读取整个数据记录，则选择的目标范围长度为 241 个字节。如果数据传送

无误，则 RET_VAL  中将包含实际的数据记录长度。

使用旧 S7-300 FM 和通信处理器（数据记录数 >1）
使用指令“RD_REC”从旧的 S7-300 FM 或 S7-300 通信处理器读取多个数据记录时，应注意以

下几点：

• 如果目标范围大于所需数据记录的实际长度，则 RECORD  中不输入任何数据。将 RET_VAL 
写入 W#16#80B1。

• 如果目标范围小于数据记录所需的实际长度，则 CPU 将从该记录的起始位置处读取 
RECORD  长度信息中所指定的字节数目，并将该字节数目输入到 RECORD  中。RET_VAL 
的值将为“0”。

• 如果 RECORD  中指定的长度与所需数据记录的实际长度相同，则 CPU 即读取数据记录，

并输入到 RECORD 。RET_VAL  = 0。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL
• 如果在该函数的执行过程中出错，则返回值将包含一个错误代码。

• 如果传送过程中没有出错，则 RET_VAL 具有以下值：

– 0，整个目标范围填充了所选数据记录中的数据时（数据记录也可能不完整）。

– 实际传送的数据记录长度（单位为字节）（可能的值：+1 到 +240），如果目标范围

大于传送的数据记录。

说明

如果发生常见错误 W#16#8745，则只表示连过程映像的一个字节也不能访问。数据

记录已由模块正确读取，并写入 I/O 存储区。

在下表中查看“实际”错误消息（错误代码 W#16#8xyz）时，可能存在以下两种不同情况：

• 临时错误（错误代码 W#16#80A2 至 80A3、80Cx）：

此类错误可自动消除而无需用户操作。此时，建议再次调用该指令（必要时，可多次调

用）。

临时错误举例：当前正在使用的必要资源（W#16#80C3）。

• 永久错误（错误代码 W#16#809x，80A0，80A1，80Bx）：

这类错误代码不能自行修正。错误消除后，需要再次调用该指令。永久错误举例：

RECORD  中的长度规格错误（W#16#80B1）。

说明

如果将数据记录使用“WR_REC (页 2895)”传送到 DPV1 从站，或使用“ RD_REC ”从 DPV1 
从站读取数据记录，且该 DPV1 从站处于 DPV1 模式，则 DP 主站会如下评估从从站接收

到的错误信息： 
如果错误信息在 W#16#8000 ~ W#16#80FF 或 W#16#F000 ~ W#16#FFFF 范围内，则 DP 
主站会将错误信息传送给指令。如果错误信息超出该范围，则 DP 主站会将值 W#16#80A2 
传送给指令，并将从站挂起。

有关 DPV1 从站错误信息的说明，请参见 STATUS[3] 参数 STATUS (页 2824)。

用于 WR_REC 和 RD_REC 的参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明 限制

0000 无错误 -
7000 首次调用时，REQ=0：未激活数据传送；BUSY 的值为 0。 -
7001 首次调用时，REQ=1：传送数据；BUSY  = 1。 分布式 I/O

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码*
(W#16#...)

说明 限制

7002 中间调用（与 REQ 
无关）：已传送数据；BUSY  = 1。

分布式 I/O

8090 参数 ADDR 中指定的地址无效。 -
8092 在 ANY 引用中指定了非 BYTE（字节）类型。 -
8093 不允许为 LADDR 中指定的硬件 ID 使用该指令。 -
80A0 读取模块时否定确认：在读取过程中拔除了模块或模块故障。仅对“RD_REC”
80A1 写入模块时否定确认：在写入过程中移除模块或 

模块故障

仅对“WR_REC (页 2895)”

80A2 • 第 2 层发生 DP 协议错误（例如，从站故障或者总线问题）

• ET 200S 无法在 DPV0 模式中读取数据记录。

分布式 I/O

80A3 用户接口/用户出现 DP 协议错误 分布式 I/O
80A4 PROFIBUS 上的通信被中断。 -
80B0 • 模块类型不支持指令。

• 模块无法识别该数据记录。

• 不允许数据记录编号 241。
• 对于“WR_REC (页 2895)”，不支持数据记录 

0 和 1。

-

80B1 参数 RECORD 中指定的长度不正确。 • 对于“WR_REC 
(页 2895)”：长度不正确

• 对于“RD_REC” 
（仅限使用旧版本的 
S7-300 FM 和 S7-300 
CP 时）：指定长度 > 数据记

录长度

• 对于 DPNRM_DG：指定长

度 < 数据记录长度

80B2 所组态的插槽 
未占用。

-

80B3 实际的模块类型与 
指定的模块类型 
不匹配

-

80B5 DP 从站或模块未就绪。 -
80B7 DP 从站或模块报告参数或值的范围无效 仅对“RD_REC”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码*
(W#16#...)

说明 限制

80C0 对于“WR_REC (页 2895)”：仅当 CPU 处于 STOP 模式时，才

写入数据。注：这意味着不能由用户程序写入。只能使用 
PG/PC 在线写入数据。

对于“RD_REC”：模块传送数据记录，但没有数据或只有 CPU 
处于 STOP 模式时才能读取数据。注：如果只有 CPU 处于 
STOP 模式时才能读取数据，则不能由用户程序进行评估。此

时，只能使用 PG/PC 在线读取数据。

对于“DPNRM_DG (页 2929)”：无可用诊断数据。

对于“WR_REC (页 2895)”、
“RD_REC”或“DPNRM_DG 
(页 2929)”

80C1 模块尚未处理之前写入作业的数据（同一数据记录）。 -
80C2 模块正在处理 CPU 支持的 

大作业数量。

-

80C3 所需的资源（存储器等）当前 
被占用。

-

80C4 发生内部临时错误。作业无法执行。

重复执行该作业。如果经常发生该错误，则需检查是否安装

有电气干扰源。

-

80C5 无可用分布式 I/O。 分布式 I/O
80C6 由于优先级中止，导致数据记录传输停止（重新启动或后台

运行）

分布式 I/O

80Ex 制造商特定。请参见模块的文档。 -
常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”  -
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (S7-1500)

说明

使用指令“WR_REC”，可以将数据记录 RECORD 传送到寻址的模块中。 
在第一次调用时，要传送的数据从参数 RECORD 中读取。如果数据记录的传送时间长于一次

调用的时间，则参数 RECORD 的内容不再与后续指令调用相关（对于同一作业）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2895



通过在调用期间使输入参数 REQ = 1，即可写入。如果可以立即写入，该指令会通过输出参

数 BUSY 返回值“0”。如果 BUSY = 1，表示写操作还没完成。

参数

下表列出了“WR_REC”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
T、C 或常量

REQ = 1：写请求

LADDR Input HW_IO I、Q、M、D、L 或
常量

模块的硬件标识符。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号

RECORD Input VARIANT I、Q、M、D、L 数据记录

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回值

将包含错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：写入过程尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
另请参见“RD_REC：从 I/O 读数据记录 (页 2890)” 

说明

如果发生常见错误 W#16#8544，则只表示不能访问存储有数据记录的 I/O 存储区的任何字

节。数据传送继续。

DPRD_DAT：读取 DP 标准从站的一致性数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“DPRD_DAT”读取 I/O 模块中的一致性数据。 
该指令适用于中央模块以及 DP 标准从站和 PROFINET IO 设备。

由于使用访问 I/O 或过程映像输入表的加载命令只能读取 多 4 个连续的字节，因此需要使用

“DPRD_DAT”。根据需要，还可以通过输入的过程映像，读取一致性数据。请参见相关文档，

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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以了解您的 CPU 是否支持此功能。有关 DP 标准从站/PROFINET IO 设备的一致性数据的更多

信息，请参见“数据一致性 (页 5110)”章节。 
必要时，也可将指令“DPRD_DAT”读取 1 个字节或更大的数据区域。有关数据 大长度的信息，

请参见 CPU 文档（如 S7-1214 为 64 个字节）。 
• 可通过参数 LADDR 选择 DP 标准从站/PROFINET IO 设备的模块。如果出现访问错误，则

输出错误代码 W#16#8090。
• 使用参数 RECORD，可定义读取数据的目标范围：

– 目标范围长度至少应与所选模块的输入长度相同。如果目标范围大于模块的输入，则

从输入值之前写入；对于 S7-1200 CPU，目标范围的剩余字节保持不变；对于 S7-1500 
CPU，剩余字节则为“0”。如果从带有模块化组态或多个 DP 标识符的 DP 标准从站中读

取，则在每次调用“DPRD_DAT”时，只能访问具有所组态硬件标识符的模块的数据。如

果所选的目标范围过小，则在参数 80B1 处输出错误代码 RET_VAL。 
– 可以使用以下数据类型：BOOL，BYTE，CHAR，WCHAR，WORD，LWORD，

DWORD，INT，UINT，USINT，SINT，LINT，ULINT，DINT，UDINT，REAL，LREAL。
在类型为 ARRAY 或 STRUCT 的数据结构中也可使用这些数据类型。

– 不支持数据类型 STRING 和 WSTRING 。
– 支持 PLC 数据类型 (UDT) 和系统数据类型。

• 如果在数据传输过程中未发送任何错误，则所读取的数据将输入到参数 RECORD  中所定

义的目标范围内。

参数

下表列出了“DPRD_DAT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_IO I、Q、M、L 或
常量

将读取其数据的模块硬件 ID。
硬件标识符可以在系统常量中找到。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回值

将包含错误代码。

RECORD Output VARIANT I、Q、M、D、L 所读取的用户数据的目标范围。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8090 • 尚未组态指定硬件标识的模块，或者

• 忽略了有关一致性数据长度的限制，或者

• 尚未在参数 LADDR  处，将硬件标识指定为一个地址。

8092 RECORD 参数中的数据类型不受支持。

8093 对于在 LADDR  中指定的硬件标识符，没有可从中读取一致性数据的 DP 模块/PROFINET IO 设备。

如果通过 LADDR 寻址的模块没有输入，也会产生此错误代码。

80A0 访问 I/O 时检测到访问错误。

80B1 参数 RECORD 指定的目标区域的长度小于所组态的用户数据长度。

80C0 还未读取数据。

常见错误信

息

另请参见“AUTOHOTSPOT” 

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

参数 STATUS (页 2824)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

DPWR_DAT：将一致性数据写入 DP 标准从站 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“DPWR_DAT”可将参数 RECORD  中的数据保持一致地传送到中央模块或 DP 标准从站/
PROFINET IO 设备的寻址模块中，必要时还可传送到过程映像中（例如，受影响的 DP 标准

从站地址范围与过程映像中地址范围相同时）。 
由于使用访问 I/O 或过程映像输出的传送命令只能写入 多 4 个连续的字节，因此需要使用

“DPWR_DAT”。必要时，也可以通过过程映像输出读取一致性数据。请参见相关文档，以了

解您的 CPU 是否支持此功能。写入一致性数据时，请勿同时进行以下操作：要么使用

“DPWR_DAT”，要么通过过程映像输出表写入。有关 DP 标准从站/PROFINET IO 设备的一致性

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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数据的更多信息，请参见“数据一致性 (页 5110)”章节。如果 DP 标准从站采用模块化设计，

则只能访问 DP 从站的一个模块。

小心

I/O 访问

使用“DPWR_DAT”时，应避免访问具有分配了 OB6x 连接（等时同步模式中断）的过程映像

分区的 I/O 区域。

如有必要，指令“DPRD_DAT”也可用于 1 个字节或 1 个字节以上的数据区域。有关数据 大

长度的信息，请参见 CPU 文档（如 S7-1214 为 64 个字节）。 
• 可使用 LADDR 参数选择 DP 标准从站/PROFINET IO 设备。如果寻址的模块上出现访问错

误，则输出错误代码 8090。
• 可使用 RECORD 参数定义要被写入的数据的源范围：

– 源范围长度至少应与所选模块的输出长度相同。仅传送输出，不考虑其它字节。如果

通过参数 RECORD 指定的源区域长度大于所组态模块的输出长度，则 多可传输输出

长度的数据量。如果参数 RECORD 中指定的源区域长度小于所组态模块的输出长度，

则将输出错误代码 80B1。。 
– 可以使用以下数据类型：BOOL，BYTE，CHAR，WCHAR，WORD，LWORD，

DWORD，INT，UINT，USINT，SINT，LINT，ULINT，DINT，UDINT，REAL，LREAL。
在类型为 ARRAY 或 STRUCT 的数据结构中也可使用这些数据类型。

– 不支持数据类型 STRING 和 WSTRING 。
– 支持 PLC 数据类型 (UDT) 和系统数据类型。

数据传送为同步操作，指令执行完成后，写入操作也同时完成。

参数

下表列出了“DPWR_DAT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_IO I、Q、M、L 或常

量

将写入数据的模块硬件 ID。
硬件标识符可以在系统常量中找到。

RECORD Input VARIANT I、Q、M、D、L 写入用户数据的 
源区域。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回

值将包含错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 RET_VAL

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8090 • 尚未组态指定硬件标识的模块，或者

• 忽略了有关一致性数据长度的限制，或者

• 尚未在参数 LADDR  处指定硬件标识。

8092 RECORD 参数中的数据类型不受支持。

8093 在 LADDR  指定的硬件 ID 中，不存在可向其写入一致性数据的 DP 模块/PROFINET IO 设备。如

果通过 LADDR 寻址的 DP 标准从站/PROFINET IO 设备没有输出，也会产生此错误代码。

80A1 访问 I/O 设备时检测到访问错误。

80B1 由 RECORD 参数指定的源范围长度比所组态的 DP 标准从站/PROFINET IO 设备的输出短。

80C1 DP 标准从站/PROFINET IO 设备还未处理上一次写入作业的数据。

常见错误信

息

另请参见“AUTOHOTSPOT” 

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

参数 STATUS (页 2824)

智能设备 / 智能从站 (S7-1200, S7-1500)

RCVREC：接收数据记录 (S7-1200, S7-1500)

说明

智能设备可以从上位控制器接收数据记录。使用指令“RCVREC”（receive record），可以在

用户程序中进行接收。

该指令具有以下操作模式：

• 检查智能设备是否有数据记录接收请求。

• 将数据记录提供给输出参数。

• 向上位控制器发送应答。

使用输入参数 MODE，可以确定该指令的操作模式（见下面）。

指令
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智能设备必须处于 RUN 或 STARTUP 模式。

使用 MLEN，可以指定要接收的 大字节数。选择长度至少为 MLEN 个字节的目标区域 
RECORD。
如果数据已接收（MODE=1 或 MODE=2），则输出参数 NEW 表示数据已存储在 RECORD 中。

注意 RECORD 应有足够的长度。输出参数 LEN 存储所接收数据记录的实际长度，单位为[字
节]。
将 CODE1 和 CODE2 置为 0，以给上位控制器发送肯定响应。如果拒绝接收的数据记录，则

在 CODE1 中输入 Error Code 1 并在 CODE2 中输入 Error Code 2，作为上位控制器的否定应答。

说明

如果智能设备已接收到数据记录接收请求，则必须确认该请求在特定时间内完成。确认后，

必须在该时间段内，向上位控制器发送响应。否则，智能设备会检测到超时错误，造成智能

设备的操作系统向上位控制器发送否定响应。描述有关持续时间值的信息，请参见 PRVREC 
(页 2911) 说明。

发生错误后，输出参数 STATUS 接收到错误信息。

操作模式

使用输入参数 MODE，可以确定指令“RCVREC”行的操作模式。具体解释见下表。

MODE 含义

0 检查是否存在数据记录接收请求。

如果智能设备中存在上位控制器的数据记录，那么该指令将只写入输出参数 NEW、SLOT、SUBSLOT, 
INDEX 和 LEN。如果通过 MODE=0 调用该指令多次，则输出参数只针对同一请求。

1 从智能设备的任何子插槽接收数据记录。

如果在智能设备中存在用于智能设备任何子插槽的上位控制器的数据记录，则该指令只写入输出参

数，并将数据记录传送到参数 RECORD。
2 从智能设备的特定子插槽接收数据记录

如果在智能设备中存在用于智能设备特定子插槽的上位控制器的数据记录，则该指令只写入输出参

数，并将数据记录传送到参数 RECORD。

指令
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MODE 含义

3 向上位控制器发送肯定响应。

该指令检查上位控制器的请求，以接收数据记录，接受现有数据记录，并向上位控制器发送肯定响

应。

4 向上位控制器发送否定响应。

该指令检查上位控制器的请求，以接收数据记录，拒绝现有数据记录，并向上位控制器发送否定响

应。将拒绝原因输入到输入参数 CODE1 和 CODE2。

说明

接收到数据记录后（NEW=1），必须调用“RCVREC”两次，以确保完全处理。必须按下面顺

序操作：

• 首次调用时，MODE=1 或 MODE=2  （必须在接收到请求后 1 秒内完成，否则系统将请求 IO 
控制器的指令确认为否定响应。即，参数  STATUS （字段元素  STATUS[3]  对应于  
Error_code_1）： C2 (Resource busy)）

• 第二次调用时，MODE=3 或 MODE=4 （必须在 MODE=1 或 MODE=2 时进行调用后 10 秒内
完成。等待时间结束后，上位 IO 控制器会接收到请求指令 (RDREC) 的 STATUS 参数中的以下
错误： STATUS 参数（字段元素 STATUS[3] 对应于 Error_code_1）: A7 (Application busy)）

参数

下表列出了“RCVREC”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

模式

F_ID Input HW_SUBMO
DULE

I、Q、M、D、L 或
常量

用于要接收数据记录的智能设备传送区域

中的子插槽（仅对 MODE = 2）。high 
word 始终置为 0。

MLEN Input INT* I、Q、M、D、L 或
常量

要接收数据记录的 大长度，单位[字节]

CODE1 Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

“0”（MODE=3）和/或 Error Code 1
（MODE=4）

CODE2 Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

“0”（MODE=3）和/或 Error Code 2
（MODE=4）

NEW Output BOOL I、Q、M、D、L • MODE=0：收到新的数据记录

• MODE = 1 或 2：数据记录已传送到 
RECORD

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息

SLOT Output HW_SUBMO
DULE

I、Q、M、D、L 与 F_ID 相同

SUBSLOT Output HW_SUBMO
DULE

I、Q、M、D、L 与 F_ID 相同

INDEX Output UINT I、Q、M、D、L 接收的数据记录数

LEN Output UINT I、Q、M、D、L 接收的数据记录长度

RECORD InOut VARIANT I、Q、M、D、L 接收的数据记录所在的目标范围。

* 使用 STL 编程语言中的数据类型 UINT。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS
有关参数 STATUS 的具体解释，请参见“参数 STATUS (页 2824)”部分 

示例

相关示例，请参见：通过智能设备执行的 RCVREC 编程示例 (页 2903)。 
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

通过智能设备执行的 RCVREC 编程示例 (S7-1200, S7-1500)
下例中，将数据记录从 IO 控制器写入传送区域，并在相应的智能设备中接收数据记录。 

要求

• 两个固件版本不低于 v1.8 的 CPU S7-1500
• 其中一个 CPU 组态为智能设备。另一个 CPU 定义为高级 IO 控制器。（参见 CPU 属性 > 工

作模式）

• 如果尚不可用：创建两个传送区域。第一个传送区域供输入数据使用，另一个传送区域

供输出数据使用。每个传送区域的长度应为 1024 字节。（参见 CPU 属性 > 工作模式 > 传
送区域）

指令
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CPU 1（IO 控制器）：数据的存储

创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

显示的数据记录如下。

CPU 1（IO 控制器）/函数块“SLI_FB_WRREC_iDevice”：参数互连

在函数块中调用指令“WRREC”。在该函数块中创建以下局部变量：

程序段 1：启动“WRREC”指令，如下所示。

指令
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程序段 2：互连指令“WRREC”，如下所示。

程序段 3：复位“start”变量，如下所示。

程序段 4：如果出错，则保存 WRREC 的状态，如下所示。

指令
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CPU 2（智能设备）：数据的存储

创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

CPU 2（智能设备）/函数块“SLI_FB_setMode_RCVREC”：参数互连

要更改“RCVREC”指令的模式，请创建函数块“SLI_FB_setMode_RCVREC”。 
在该函数块中创建以下局部变量：

程序段 1：要切换模式，请创建以下互连。

第 1 部分： 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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第 2 部分：

第 3 部分：

指令
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第 4 部分：

CPU 2（智能设备）/函数块“SLI_FB_RCVREC_iDevice”：参数互连

在函数块中调用指令“RCVREC”。在该函数块中创建以下局部变量：

程序段 1：应互连“SLI_FB_setMode_RCVREC”块，如下所示。

指令
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程序段 2：互连指令“PRVREC”，如下所示。

CPU 1/函数块“SLI_FB_WRREC_iDevice”：程序段 1 的结果

如果“扫描操作数的信号上升沿”指令（“start”）返回“TRUE”信号状态，“memErrStatus”和
“checkedValid”变量会复位。 

指令
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CPU 1/函数块“SLI_FB_WRREC_iDevice”：程序段 2 的结果

如果常开触点（“start”）的信号状态为“TRUE”，则启动“WRREC”指令。WRREC 会通过几个周

期将存储在 RECORD 参数（“recordComm”）中的数据记录写入到 CPU 的传送区域（参见“id”
变量）。写入数据记录的长度不受限制，对应于输入参数 MLEN（“maxLength”）的“0”值。

处理的成功状态（VALID 为 TRUE）通过“checkedValid”变量进行存储。 

IO 控制器通知智能设备已根据“WRREC”指令的输入参数 ID（“id”）将新的数据记录写入到输

出数据的传送区域。该数据记录随后通过“RCVREC”指令被智能设备接收。 

CPU 1/函数块“SLI_FB_WRREC_iDevice”：程序段 3 的结果

当 WRREC 完成处理但仍在运行时，“start”变量会复位，WRREC 结束。

CPU 1/函数块“SLI_FB_WRREC_iDevice”：程序段 4 的结果

如果发生错误 WRREC（“error”变量的值为“TRUE”），则会将“#statStatus”变量的值传输到

“memErrStatus”变量，并且将重置“start”变量。

CPU 2/函数块“SLI_FB_RCVREC_iDevice”：程序段 1 的结果

函数块“SLI_FB_setMode_RCVREC”中的“newDataReceived”决定“0”模式适用还是应在其它模

式下运行“RCVREC”指令。 

CPU 2/函数块“SLI_FB_RCVREC_iDevice”：程序段 2 的结果

“RCVREC”指令按照 MODE 参数（“mode”）指定的模式执行。如果“0”模式下输出参数 NEW
（“newDataReceived”）的信号状态为“TRUE”，RCVREC 会在“1”模式下执行，随后进入“3”模
式。 
RCVREC 通过智能设备的传送区域接收数据记录，并通过参数 RECORD（“recordComm”）进

行保存。 

指令
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由 RCVREC 读取的数据长度会在输出参数“LEN”（“#statRLength”、“receivelength”）中输出。

数据长度受输入参数 MLEN（“maxLength”）的值“0”的限制。 
接收到的数据记录数（如果对智能设备已知）会在输出参数“INDEX”（“dataRecNbr”）中输

出。 

程序代码

有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

PRVREC：使数据记录可用 (S7-1200, S7-1500)

说明

智能设备可以从上位控制器接收请求，以使数据记录可用。使用指令“PRVREC”，智能设备可

使数据记录在用户程序中可用（provide record）。

指令
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该指令具有以下操作模式：

• 检查智能设备是否有使数据记录可用请求。

• 将请求的数据记录传送到上位控制器。

• 向上位控制器发送应答。

使用输入参数 MODE，可以确定该指令的操作模式（见下面）。

智能设备必须处于 RUN 或 STARTUP 模式才能执行指令 PRVREC。
如果智能设备处于 STOP 模式，则无法执行 PRVREC，且上位 IO 控制器会接收到其请求指令 
(RDREC) 的 STATUS 中的以下错误：

STATUS 参数（字段元素 STATUS[3] 对应于 Error_code_1）:B5 (State conflict)。
智能设备处于 STARTUP 或 RUN 模式时，在接收到读请求后，智能设备有 1 秒时间来通过 
PRVREC(MODE=1, …) 或 PRVREC(MODE=2, …) 响应。否则，将向上位 IO 控制器发送错误 C2 
(Resource busy) 信号。

调用 PRVREC(Mode=1/2) 后，智能设备有 10 秒时间通过 PRVREC (MODE=3) 或 PRVREC 
(MODE=4) 结束该指令。否则，将向上位 IO 控制器发送错误 A7 (Application busy) 信号。

通过 LEN 输入要发送数据记录应具有的 大字节数。选择长度至少为 LEN 个字节的目标区域 
RECORD。
如果存在使数据记录可用请求（MODE=0），则输出参数 NEW = TRUE。
如果已接受使数据记录可用请求，则将肯定响应的 RECORD 写入具有请求数据记录的上位控

制器，并将 0 写入 CODE1 和 CODE2。如果使数据记录可用请求要被拒绝，可通过 CODE1 的 
Error Code 1 和 CODE2 的 Error Code 2，给上位控制器发送否定响应。

发生错误后，输出参数 STATUS 接收到错误信息。

操作模式

使用输入参数 MODE，可以确定指令“PRVREC”行的操作模式。具体解释见下表。

MODE 含义

0 检查是否存在使数据记录可用请求。

如果智能设备中存在上位控制器的使数据记录可用请求，那么该指令将只写入输出参数 NEW、

SLOT、SUBSLOT, INDEX 和 RLEN。如果通过 MODE=0 调用该指令多次，则输出参数只针对同一请求。

1 从智能设备的任何子插槽接收使数据记录可用请求。

如果在智能设备中存在用于智能设备任何子插槽，且来自上位控制器的数据记录可用请求，则该指

令只写入输出参数。

指令
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MODE 含义

2 从智能设备的特定子插槽接收使数据记录可用请求。

如果在智能设备中存在用于智能设备特定子插槽，且来自上位控制器的使数据记录可用请求，则该

指令只写入输出参数。

3 使数据记录可用，并向上位控制器发送肯定响应。

该指令检查上位控制器的请求，以使数据记录可用，将请求的数据记录提供给 RECORD，并向上位

控制器发送肯定响应。

4 向上位控制器发送否定响应。

该指令检查上位控制器的请求，以使数据记录可用，拒绝该请求，并向上位控制器发送否定响应。

将拒绝原因输入到输入参数 CODE1 和 CODE2。

说明

接收到请求后（NEW=1），必须调用该指令两次，以确保完全处理。必须按下面顺序操作：

• 首次调用时，MODE=1 或 MODE=2 （必须在接收到请求后 1 秒内完成，否则系统将请求 IO 控
制器的指令确认为否定响应。即，参数  STATUS （字段元素  STATUS[3]  对应于  
Error_code_1）： C2 (Resource busy)）

• 第二次调用时，MODE=3 或 MODE=4 （必须在 MODE=1 或 MODE=2 时进行调用后 10 秒内
完成。等待时间结束后，上位 IO 控制器会接收到请求指令 (RDREC) 的 STATUS 参数中的以下
错误： STATUS 参数（字段元素 STATUS[3] 对应于 Error_code_1）: A7 (Application busy)）

提示

可直接对第一次和第二次调用连续编程。

背景：通过 Mode 1 或 Mode 2 第一次调用指令后，CPU 无法处理该指令的其它实例，这意

味着没有其它数据记录作业。只有通过 Mode 3 或 Mode 4 编辑第二次调用后，CPU 才能处

理其它数据记录作业。如果在 Mode 1 或 Mode 2 时进行首次调用后调用了该指令的其它实例，

则状态会返回值 0xC080C300（= 错误，资源不可用）。

示例：在智能设备用户程序中使用资产管理数据记录功能以及 PROFIenergy 功能。资产管理

使用指令 PRVREC，而 PROFIenergy 使用指令 PE_I_DEV。PE_I_DEV 内部也使用指令 PRVREC 
和 RCVREC。

指令
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参数

下表列出了“PRVREC”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

模式

F_ID Input HW_SUBMO
DULE

I、Q、M、D、L 或
常量

用于要发送数据记录的智能设备传送区域中

的子插槽（仅对 MODE=2）。high word 始
终置为 0。
调用 PRVREC 以为 IO 控制器提供资产管理数

据记录（数据记录编号 0xF880）时，必须

设置 F_ID = 0。使用 F_ID = 0 对设备进行寻

址。（仅对 MODE=2。请注意：通过 
MODE=0 进行调用时，会通过 SLOT 和 
SUBSLOT 的 PRVREC 为 INDEX=0xF880 返
回值 0。）

CODE1 Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

“0”（MODE=3）和/或 Error Code 1
（MODE=4）

CODE2 Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

“0”（MODE=3）和/或 Error Code 2
（MODE=4）

LEN Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

要发送数据记录的 大长度，单位[字节]

NEW Output BOOL I、Q、M、D、L 上位控制器已请求新的数据记录。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息

SLOT Output HW_SUBMO
DULE

I、Q、M、D、L 与 F_ID 相同

SUBSLOT Output HW_SUBMO
DULE

I、Q、M、D、L 与 F_ID 相同

INDEX Output UINT I、Q、M、D、L 要发送数据记录的数量

RLEN Output UINT I、Q、M、D、L 要发送数据记录的长度

RECORD InOut VARIANT I、Q、M、D、L 数据记录可用

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS
有关参数 STATUS 的具体解释，请参见“参数 STATUS (页 2824)”部分 

指令
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示例

相关示例，请参见：通过智能设备执行的 PRVREC 编程示例 (页 2915)。 
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

通过智能设备执行的 PRVREC 编程示例 (S7-1200, S7-1500)
在以下示例中，在智能设备中提供数据记录，并读取高级控制器中的数据记录。 

要求

• 两个固件版本不低于 v1.8 的 CPU S7-1500
• 其中一个 CPU 组态为智能设备。另一个 CPU 定义为高级 IO 控制器。（参见 CPU 属性 > 工

作模式）

• 如果尚不可用：创建两个传送区域。第一个传送区域供输入数据使用，另一个传送区域

供输出数据使用。每个传送区域的长度应为 1024 字节。（参见 CPU 属性 > 工作模式 > 传
送区域）

CPU 1（IO 控制器）：数据的存储

创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

指令
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CPU 1（IO 控制器）/函数块“SLI_FB_RDREC_iDevice”：参数互连

在函数块中调用指令“RDREC”。在该函数块中创建以下局部变量：

程序段 1：启动“RDREC”指令，如下所示。

程序段 2：互连指令“RDREC”，如下所示。

程序段 3：复位“start”变量，如下所示。

指令
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程序段 4：如果出错，则保存 RDREC 的状态，如下所示。

CPU 2（智能设备）：数据的存储

创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

指令
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CPU 2（智能设备）/函数块“SLI_FB_setMode_PRVREC”：参数互连

要更改“PRVREC”指令的模式，请创建函数块“SLI_FB_setMode_PRVREC”。在该函数块中创建

以下局部变量：

程序段 1：要切换模式，请创建以下互连。

第 1 部分：

第 2 部分：

指令
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第 3 部分：

第 4 部分：

指令
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CPU 2（智能设备）/函数块“SLI_FB_PRVREC_iDevice”：参数互连

在 FB（“SLI_FB_PRVREC_iDevice”）中，调用指令“PRVREC”。在该函数块中创建以下局部变

量：

程序段 1：应互连“SLI_FB_setMode_PRVREC”块，如下所示。

程序段 2：互连指令“PRVREC”，如下所示。

指令
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CPU 1/函数块“SLI_FB_RDREC_iDevice”：程序段 1 的结果

如果“扫描操作数的信号上升沿”指令（“start”）返回“TRUE”信号状态，“length”、
“memErrStatus”和“checkedValid”变量会复位。 

CPU 1/函数块“SLI_FB_RDREC_iDevice”：程序段 2 的结果

如果常开触点（“start”）的信号状态为“TRUE”，则启动“RDREC”指令。IO 控制器通知智能设

备其要根据“RDREC”指令的输入参数 ID（“id”）读取数据记录。该数据记录由智能设备通过

“PRVREC”指令传送到输入数据的传送区域。 
RDREC 在多次循环中读取数据记录，并通过参数 RECORD（“recordComm”）保存数值。 

“RDREC”指令处理的成功状态（参数 VALID 的值为 TRUE）通过“checkedValid”变量进行存储。

此外，读取数据的长度存储在“length”变量中。 

CPU 1/函数块“SLI_FB_RDREC_iDevice”：程序段 3 的结果

当 RDREC 完成处理但仍在运行时，“start”变量会复位，RDREC 结束。

指令
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CPU 1/函数块“SLI_FB_RDREC_iDevice”：程序段 4 的结果

如果发生错误 RDREC（“error”变量的值为“TRUE”），则会将“#statStatus”变量的值传输到

“memErrStatus”变量，并且将重置“start”变量。

CPU 2/函数块“SLI_FB_PRVREC_iDevice”：程序段 1 的结果

函数块“SLI_FB_setMode_PRVREC”中的“newDataCalled”决定“0”模式适用还是应在其它模式下

运行“PRVREC”指令。 

CPU 2/函数块“SLI_FB_PRVREC_iDevice”：程序段 2 的结果

“PRVREC”指令按照 MODE 参数（“mode”）指定的模式执行。如果“0”模式下输出参数 NEW
（“newDataCalled”）的信号状态为“TRUE”，PRVREC 会在“1”模式下执行，随后进入“3”模式。 
PRVREC 将存储在参数 RECORD（“recordComm”）中的数据记录传送到智能设备的传送区域。

由智能设备发送的数据的长度会在输出参数“RLEN”（“#statRLength”、“length”）中输出。数

据长度不受输入参数 MLEN（“maxLength”）的值“0”的限制）。 
待发送的数据记录数（如果对智能设备已知）会在输出参数“INDEX”（“dataRecNbr”）中输

出。 

程序代码

有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令
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PROFIBUS (S7-1200, S7-1500)

DPSYC_FR：同步 DP 从站/冻结输入 (S7-1500)

说明

使用该指令，可以同步一个或多个 DP 从站组。

可将如下的控制命令之一或其组合发送到相关组：

• SYNC（同时输出并冻结 DP 从站上的输出状态）

• UNSYNC（取消 SYNC 控制命令）

• FREEZE（冻结 DP 从站上的输入状态，读取冻结输入）

• UNFREEZE（取消 FREEZE 控制命令）

在发送上述控制命令前，必须通过组态将 DP 从站分配给组。同时必须知道哪个 DP 从站分

配给了哪个组及其编号，以及各组对 SYNC/FREEZE 的反应。

说明

注：在执行暖启动/冷启动时，控制命令 SYNC 和 FREEZE 仍有效。

也请注意，一次只能启动一个 SYNC/UNSYNC 作业或一个 FREEZE/UNFREEZE 作业。

功能描述

“DPSYC_FR”为异步执行指令，可以跨多个调用执行。通过调用“DPSYC_FR”，且 REQ = 1，可

启动该作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”。

作业标识

如果已触发 SYNC/FREEZE 作业，并在第一个作业完成之前，再次调用了“DPSYC_FR”，则指

令的响应取决于同一作业中是否有新的调用。如果输入参数 LADDR、GROUP  和 MODE  一
致，则该调用将作为跟随调用编译。

指令
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写入 DP 模块的输出

可如下触发写入 DP 模块的输出：

• 通过将命令传送到 DP I/O
• 通过将输出的过程映像写入模块（由操作系统在 OB 1 结束处写入或通过调用指令

“UPDAT_PO (页 2742)”写入）

• 调用指令“DPWR_DAT (页 2898)”。
正常运行时，DP 主站将输出字节循环传送到 DP 从站的输出（在 PROFIBUS DP 总线循环内）。

如果要同时将特定的过程数据（可能分布在多个从站上）输出到过程中，则可使用指令

“DPSYC_FR”将控制命令 SYNC 发送到相关的 DP 主站中。

SYNC 的效果

使用控制命令 SYNC，所选组的 DP 从站切换为同步模式。DP 主站将传送当前的输出数据，并

指示相关的 DP 从站冻结其输出。使用下列输出消息帧，DP 从站可在内部缓冲区输入输出数

据，输出的状态保持不变。

在每个控制命令 SYNC 后，所选组的 DP 从站使用其内部缓冲区的输出数据用于过程输出。

只有在使用指令“DPSYC_FR”发送控制命令 UNSYNC 时，才能再次循环更新输出。

说明

如果所选组的 DP 从站目前没有连接到网络，或发送控制命令时失败，则不会切换到 SYNC 模
式。在指令的返回值中不会提供该信息。

读取 DP 模块的输入数据

可如下读取 DP 模块的输入数据：

• 使用装入命令到 DP I/O
• 更新输入的过程映像时（由操作系统在 OB 1 结束处更新或通过调用指令“UPDAT_PI 

(页 2739)”更新）

• 通过调用指令“DPRD_DAT (页 2896)”。
正常运行时，DP 主站将从其 DP 从站循环接收该输入数据（在 PROFIBUS DP 总线循环内），

并提供给 CPU。
如果要同时从过程中读取特定的输入数据（可能分布在多个从站上），则可使用指令

“DPSYC_FR”将控制命令 FREEZE 发送到相关的 DP 主站中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2924 编程和操作手册, 11/2022



FREEZE 的效果

使用控制命令 FREEZE，可将相关的 DP 从站切换为冻结 (Freeze) 模式。DP 主站同时指示相

关的 DP 从站冻结当前的输入状态。然后，将冻结数据传送到 CPU 的输入区域。 
在每次控制命令 FREEZE 执行完后，DP 从站即再次冻结其输入。

使用指令“DPSYC_FR”发送控制命令“UNFREEZE”后，DP 主站将再次循环接收输入的当前状

态。 

说明

如果所选组的 DP 从站目前没有连接到网络，或发送控制命令时失败，则不会切换到 FREEZE 
模式。在指令的返回值中不会提供该信息。

数据一致性

由于 DPSYC_FR 功能不同步执行，可由更高一级的优先级中断，所以当使用指令“DPSYC_FR”
时，应确保过程映像与 I/O 的实际输入和输出一致。

这可通过遵循以下规则来保证： 
• 为“SYNC 输出”和“FREEZE”输入定义合适的过程映像分区（仅限 S7-400）。在每次调用

作业 SYNC 之前，立即调用指令“UPDAT_PO (页 2742)”。在 后调用作业 FREEZE 之后，

立即调用指令“UPDAT_PI (页 2739)”。
• 或者：只为作业 SYNC 中涉及的输出和作业 FREEZE 中涉及的输入，使用直接 I/O 访问。当

作业 SYNC 仍处于激活状态时，不要写入这些输出；当作业 FREEZE 仍处于激活状态时，

不要读取这些输入。

使用 DPWR_DAT  和 DPRD_DAT
在使用指令“DPWR_DAT (页 2898)”时，在发送作业 SYNC 进行输出之前，该指令必须执行

完毕。

在使用指令“DPRD_DAT (页 2896)”时，在发送作业 FREEZE 进行输入之前，该指令必须执行

完毕。

启动和“DPSYC_FR”
需要用户在启动 OB 中发送 SYNC 和 FREEZE 控制命令。

如果想在用户程序启动时，一个或多个组的输出都处于 SYNC 模式，则必须在启动时对这些

输出进行初始化，并使用控制命令 SYNC，完全执行指令“DPSYC_FR”。

指令
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如果想在用户程序启动时，一个或多个组的输入都处于 FREEZE 模式，则必须在启动时对这

些输入，使用控制命令 FREEZE，完全执行指令“DPSYC_FR”。

参数

下表列出了“DPSYC_FR”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

电平触发控制参数 REQ=1：作业 SYNC/
FREEZE 的触发

LADDR Input HW_INTERF
ACE

I、Q、M、D、L 或
常量

DP 主站接口的硬件标识符

可以从标准变量表的“系统常量”(System 
constants) 中获得编号。

GROUP Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

组选择

位 0 = 1：已选择组 1
位 1 = 1：已选择组 2
：

第 7 位 = 1：已选择组 8
每个作业可选择几个组。值 B#16#0 无效。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

作业 ID（编码符合 EN 50 170 Volume 2，
PROFIBUS）
第 0 位：预留（值 0）
第 1 位：预留（值 0）
第 2 位：

•  = 1：将执行 UNFREEZE
• = 0：无意义

第 3 位：

•  = 1：将执行 FREEZE
• = 0：无意义

第 4 位：

•  = 1：将执行 UNSYNC
• = 0：无意义

第 5 位：

•  = 1：将执行 SYNC
• = 0：无意义

第 6 位：预留（值 0）
第 7 位：预留（值 0）
 
可能的值：

• 每个作业一个 ID：
– B#16#04 (UNFREEZE)
– B#16#08 (FREEZE)
– B#16#10 (UNSYNC)
– B#16#20 (SYNC)

• 每个作业多个 ID：
– B#16#14 (UNSYNC, UNFREEZE)
– B#16#18 (UNSYNC, FREEZE)
– B#16#24 (SYNC, UNFREEZE)
– B#16#28 (SYNC, FREEZE)

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回值将

包含错误代码。

应确保每次块执行后对 RET_VAL  进行评估。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY=1：
SYNC/FREEZE 作业尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

说明

如果访问 DPV1 从站，则这些从站的错误信息将从 DP 主站转发给该指令。有关该错误信息

的说明，请参见 STATUS[3]，参数 STATUS (页 2824)。

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 作业已经成功完成。

7000 首次调用时，REQ= 0：由 LADDR、GROUP 和 MODE  指定的作业不激活；BUSY  的值为“0”。
7001 首次调用时，REQ= 1。将触发由 LADDR、GROUP  和 MODE  指定的作业；BUSY  的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ  无关）。激活的作业 SYNC/FREEZE 仍处于运行状态；BUSY  的值 

为 1。
8090 使用 LADDR  选择的模块不是 DP 主站。

8093 使用 LADDR  选择的模块不允许使用该指令（DP 主站的组态或版本）。

8094 参数 GROUP  不正确

8095 参数 MODE  不正确

80A4 PROFIBUS 上的通信被中断。

80B0 使用 GROUP  选择的组没有组态。

80B1 使用 GROUP  选择的组没有分配给该 CPU。
80B2 在由 GROUP 选择的组中， 

不允许使用通过 MODE  指定的作业 SYNC。
80B3 在由 GROUP 选择的组中， 

不允许使用通过 MODE  指定的作业 FREEZE。

指令
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错误代码*
(W#16#...)

说明

80C2 资源在 DP 主站中的临时存储：DP 主站当前处理的 
CPU 作业数已达到 大数量。

80C3 由于一次只能触发一个 SYNC/UNSYNC 作业， 
目前不能激活 SYNC/UNSYNC 作业。检查用户 
程序。

80C4 由于一次只能触发一个 FREEZE/UNFREEZE 作业， 
目前不能激活 FREEZE/UNFREEZE 作业。检查用户 
程序。

80C5 直接在 DP 接口短路

80C6 由于断开了 I/O，CPU 异常中断该作业

80C7 由于 DP 主站暖启动或冷启动，作业异常中断

常见错误信

息

另请参见“AUTOHOTSPOT” 

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

DPNRM_DG： 读取 DP 从站的诊断数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“DPNRM_DG”指令以“PROFIBUS EN 50,170 第 2 卷”中指定的格式读取 DP 从站的当前

诊断数据。 
有关从站诊断的基本结构，请参见下表；详细信息，请参见 DP 从站手册。

字节 含义

0 站状态 1
1 站状态 2
2 站状态 3
3 主站编号

4 供应商 ID（高位字节）

指令
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字节 含义

5 供应商 ID（低位字节）

6 ... 附加的从站特定诊断信息

数据传送成功后，已读取的数据将输入到 RECORD 指示的目标区域中。调用“DPNRM_DG”指
令时，通过为 REQ 输入参数指定值“1”来启动读取过程。

功能描述

读取过程为异步操作，可跨多个调用。输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

参数

下表列出了“DPNRM_DG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

REQ = 1：读取请求

LADDR Input HW_DPSLAV
E

I、Q、M、D、L 
或常量

DP 从站的硬件标识符

注：标识符必须指定为十六进制格式。例如：

硬件标识符 1022 表示：

LADDR:=W#16#3FE。
RET_VAL Return DINT, INT, 

LREAL, REAL
I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回值将

包含错误代码。如果未发生错误，则将在 
RET_VAL 中输入实际传送的数据长度。

RECORD Output VARIANT I、Q、M、D、L 已读取的诊断数据的目标区域。仅支持数据类

型 BYTE。待读取数据记录或目标区域的 小

长度为 6。待读取数据记录的 大长度为 
240。对于诊断数据长度超过 240 个字节（高

达 244 个字节）的标准从站，系统将前 240 
个字节传送到目标区域中。之后，在该数据中

置位相应的溢出位。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：
读取过程尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
有关其它编程语言中数据类型转换的信息，请参见“数据类型转换概述 (页 662)”。

指令
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参数 RECORD
CPU 将计算读取诊断数据的实际长度：

如果为 RECORD 指定的长度

• 小于提供的数据字节数目，该数据将丢弃。在 RET_VAL 中输入相应的错误代码。

• 大于或等于所指定的数据字节数，则将数据接收到目标区域中，并在 RET_VAL 中输入实

际长度（正值）。

说明

必须确保属于一个作业的所有调用中的 RECORD 实参都一致。

作业由 LADDR 输入参数唯一标识。

诊断数据超过 240 个字节的标准从站

对于标准诊断数据量在 241 到 244 个字节之间的标准从站，请注意以下事项：

如果为 RECORD 指定的长度

• 小于 240 个字节，该数据将丢弃，并在 RET_VAL 中输入相应的错误代码。

• 长度大于或等于 240 个字节，系统将标准诊断数据中的前 240 个字节传送到目标区域内，

并在该数据中置位溢出位。

参数 RET_VAL
• 如果在该函数的执行过程中出错，则返回值将包含一个错误代码。

• 如果在数据传送过程中没有发生错误，则 RET_VAL 将存储读取数据的长度（单位为字节，

正值）。

说明

在 DP 从站中读取的数据量取决于其诊断状态。

有关参数 RET_VAL 的错误信息的评估，请参见下表。

错误代码 
(W#16#...)

说明 限制

7000 首次调用时，REQ = 0：未激活数据传送；BUSY 的值为“0”。 -
7001 首次调用时，REQ = 1：已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。 分布式 I/O
7002 中间调用（与 REQ 无关）：已激活数据传送；BUSY 的值为“1”。分布式 I/O
8090 参数 LADDR 中指定的地址无效。 -

指令
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错误代码 
(W#16#...)

说明 限制

8093 通过 LADDR 和 IOID 选择的模块不支持该指令。 -
80A2 • 第 2 层发生 DP 协议错误（例如，从站故障或者总线问题）

• 对于 ET 200S，无法在 DPV0 模式中读取数据记录。

分布式 I/O

80A3 用户接口/用户出现 DP 协议错误 分布式 I/O
80A4 PROFIBUS 上的通信被中断。 分布式 I/O
80B0 • 模块类型不支持指令。

• 模块无法识别该数据记录。

• 不允许数据记录编号 241。
• 对于“WR_REC (页 2777)”，不允许数据记录 0 和 1。

-

80B1 参数 RECORD 中指定的长度不正确。 指定长度 < 数据记录长度

80B2 所组态的插槽未占用。 -
80B3 实际的模块类型与指定的模块类型不匹配 -
80C0 无可用诊断数据。 -
80C1 模块尚未处理之前写入作业的数据（同一数据记录）。 -
80C2 模块正在处理 CPU 上支持的作业 大数量。 -
80C3 所需的资源（存储器等）当前被占用。 -
80C4 发生内部临时错误。作业无法执行。

重复执行该作业。如果经常发生该错误，则需检查是否安装有电

气干扰源。

-

80C5 无可用分布式 I/O。 分布式 I/O
80C6 由于优先级中止，导致数据记录传输停止（重新启动或后台运

行）

分布式 I/O

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” -
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
数据类型转换概述 (页 662)
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DP_TOPOL： 获取 DP 主站系统的拓扑结构 (S7-1500)

说明     
使用该指令，可以触发对所选 DP 主站系统拓扑结构的确定。调用该指令时将寻址 DP 主站

系统上的所有诊断中继器。

说明

只能一次确定一个 DP 主站系统的拓扑结构。

拓扑结构的确定是详细显示线路出错位置的前提条件。组态后并且每次更改到 DP 主站系统

的实际组态后，必须使用“DP_TOPOL”重复进行拓扑结构确定。

实际组态的更改包括：

• 线路长度的更改

• 添加或删除具有中继功能的站或组件

• 更改站地址

如果诊断中继器报告出错，则“DP_TOPOL”将写入输出 DPR  和 DPRI ，时间为“DP_TOPOL”所
经历的时间。如果所选 DP 主站系统的多个诊断中继器报告错误，则“DP_TOPOL”将报告错误

的第一个诊断中继器的相关信息写入 DPR  和 DPRI  中。通过编程设备或使用指令

“DPNRM_DG (页 2929)”，可以读出全部诊断信息。如果没有诊断中继器报告错误，则输出 
DPR  和 DPRI  的值均为“0”。
如果想在发生错误后，重复进行拓扑结构确定，则必须首先置位“DP_TOPOL”。这可通过使

“REQ=0 ”和“R=1”来调用“DP_TOPOL”进行。

功能描述

“DP_TOPOL”是一个异步指令，可以跨多个调用执行。通过 REQ=1  来调用“DP_TOPOL”，即可

启动总线拓扑结构确定。如果想取消这一过程，可使“R=1 ”来调用“DP_TOPOL”。
输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

说明

确定拓扑结构可能需要几分钟时间。

指令
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作业标识

输入参数 DP_ID 用于唯一指定作业。 
如果发现该拓扑前再次调用“DP_TOPOL”，则该指令的执行方式将取决于同一作业中是否存

在新的调用：如果参数 DP_ID 与未完成的作业相匹配，则该调用将解释为一个随动调用。并

将值 W#16#7002 输入到 RET_VAL 中。如果还涉及其它作业，则 CPU 将会拒绝它。

参数

下表列出了“DP_TOPOL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

REQ=1：触发拓扑判断

R Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

R=1：取消拓扑判断

DP_ID Input HW_IOSYST
EM

I、Q、M、D、L 或
常量

确定其拓扑结构的 DP 主站系统 ID

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回值

将包含错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY=1：拓扑判断尚未完成。

DPR Output BYTE I、Q、M、D、L 报告出错的诊断中继器的 PROFIBUS 地址。

DPRI Output BYTE I、Q、M、D、L 报告出错的测量段诊断中继器：

• 位 0 = 1：总线段 DP2 上的临时故障

• 位 1 = 1：总线段 DP2 上的永久故障

• 位 4 = 1：总线段 DP3 上的临时故障

• 位 5 = 1：总线段 DP3 上的永久故障

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 RET_VAL
“实际”错误信息（错误代码 W#16#8xyz）可分为以下两类：

• 临时错误（错误代码 W#16#80A2 至 80A4、80C3、80C5）：

此类错误可自动消除而无需用户操作。建议再次调用“DP_TOPOL”（必要时，可多次调

用）。

临时错误举例：当前正在使用的必要资源（W#16#80C3）。

• 永久错误（错误代码 W#16#8082，80B0，80B2）：

发生此类错误时，必须解决该错误。消除该错误后，需要重新调用“DP_TOPOL”。永久错

误举例：DP 主站/CPU 不支持该服务。(W#16#80B0)

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 作业已经成功完成。

7000 REQ=0 时第一次调用。不触发拓扑结构确定。BUSY 的值为“0”。
7001 REQ=1 时第一次调用。已发送执行拓扑结构确定的请求。BUSY  的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ 无关）：拓扑结构确定尚未完成。BUSY  = 1。
7010 已尝试取消拓扑判断。但没有带有指定 DP_ID 的运行作业。BUSY  的值为“0”。
7011 R=1 时第一次调用。已触发取消拓扑结构确定。BUSY  = 1。
7012 中间调用：拓扑结构确定的取消尚未完成。BUSY  的值为“1”。
7013 后调用：拓扑结构确定已取消。BUSY  的值为“0”。
8082 未使用指定 DP_ID 来组态 DP 主站系统。

80A2 拓扑结构确定过程中出错；详细信息，请参见输出参数 DPR  和 DPRI。
80A3 拓扑结构确定过程中出错：监视时间已过（超时）。 
80A4 PROFIBUS 上的通信被中断。

80B0 DP 主站/CPU 不支持该服务。

80B2 拓扑结构确定过程中出错：在所选 DP 主站系统中没有找到诊断中继器。

80C3 所需资源当前正在使用。可能的原因：已启动辅助拓扑结构确定（一次只允许一个拓扑结构

确定）。

80C5 DP 主站系统目前不存在。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令
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参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

ASi (S7-1500)

ASI_CTRL：控制 AS-i 主站操作 (S7-1500)

ASI_CTRL 的说明 (S7-1500)

说明

使用指令“ASI_CTRL”，从 PLC 的用户程序中控制 AS-i 主站的操作。该指令可自动处理命令协

议。该指令还可启用 SIMATIC AS-i 主站上的参数分配并读出信息数据。有关命令接口的功能

和操作详细信息，请参见 AS-i 主站手册。

支持通过 PROFIBUS DP 的集中式插入的 AS-i 主站和分布式 AS-i 主站。也可以组合使用 
PROFINET IO（例如 IE/PB Link PN IO）。

以下示意图介绍了指令“ASI_CTRL”的功能：

命
令
接
口

STATUS

① 开始处理 REQ 参数。

② 该程序通过指令“RDREC”向 AS-i 主站发送所需的命令。

③ AS-i 主站将处理该命令。

指令
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④ AS-i 主站的当前状态存储在二进制数据的输入区（逻辑起始地址）。

⑤ 指令“ASI_CTRL”将循环查询并评估 4 个状态位。

⑥ 命令处理完成之后，将立即使用“RDREC”完成命令作业。根据命令的不同，数据字

段“RDREC”中可能包含命令的响应数据或其它状态信息。

指令版本之间的相互关系

版本为 V1.3 的指令“ASI_CTRL”要求“WRREC”指令的版本为 V1.1。
版本为 V1.2 的指令“ASI_CTRL”要求“WRREC”指令的版本为 V1.1。

IE/AS-i LINK 和 DP/AS-i LINK 之间命令调用的差异

控制器与 AS-i 主站交换命令的方式有很大的区别。

• IE/AS-i Link (PROFINET) 使用数据记录接口。可使用“写入数据记录”（“WRREC”指令）

或“读取数据记录”（“RDREC”指令）通过各种数据记录编号调用不同的命令。

• DP/AS-i Link (PROFIBUS) 使用命令接口。可使用“写入数据记录”（“WRREC”指令）和

“读取数据记录”（“RDREC”指令）通过数据记录编号 2 调用所有命令。命令类型由写入

作业中的数据内容定义。

“ASI_CTRL”指令的操作

指令“ASI_CTRL”是一个异步函数块，可以跨多个调用执行。

• REQ = TRUE 时，启动作业。

• 通过 BUSY 输出参数以及输出参数 STATUS 的两个中间字节显示作业状态。

• BUSY 参数在作业处理期间设置。根据首次调用，为 STATUS 分配值 00700100H。根据该

作业的所有后续调用，为其分配值 00700200H。作业完成时，将在参数 DONE 或 ERROR 
处输出结果。

– 如果无错误出现，则置位 DONE。对于带有 AS-i 主站中响应数据的作业，该数据在特

定的接收存储区中提供。此时，STATUS 参数仍将以字节为单位显示所提供的数据量。

对于不含响应数据的作业，将在 STATUS 中输入值 00000000H。

– 如果作业处理期间出错，则置位 ERROR。在这种情况下，接收缓冲区的内容无效。将

所发生错误的更多详细说明的错误代码输入 STATUS 参数中。

命令调用次数

如果使用指令“ASI_CTRL”发送命令，可能不会使用“RDREC (页 2757)”或“WRREC (页 2777)”
向相同的 AS-i 主站同时发送其它命令。这也适用于相同 AS-i 主站指令的多个调用。

指令
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指令“ASI_CTRL”不能与中断一同运行。因此，无法将调用编程为可相互中断的程序优先级类别

（例如，OB 1 和 OB 35 中的调用）。

参数

下表列出了“ASI_CTRL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

REQ = TRUE 时会启动一个新作业（除非有

作业正在处理中）。不进行边沿检测。

LADDR Input HW_IO I、Q、M、D、L 或
常量

AS-i 主站的硬件标识符。 
可以从模块属性中获取地址。

SD Input VARIANT I、Q、M、D、L 发送缓冲区

该参数引用了一个需指定该命令的存储区

域（参见“ASi 命令 (页 2940)”）。

RD Input VARIANT I、Q、M、D、L 接收缓冲区

此缓冲区仅与传送响应数据的命令有关。

该参数引用了一个存储命令响应的存储区

域（参见“ASi 命令 (页 2940)”）。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE = TRUE：作业已成功完成。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = TRUE：作业正在运行中。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = TRUE：作业因错误而中止。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 作业状态/错误代码

请参见“STATUS”参数说明。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

LADDR、SD 和 RD 参数

作业在运行过程中，任何块循环中的参数 LADDR、SD 和 RD 不得更改：它们必须保持不变。

指令
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参数 STATUS
根据 DONE 和 ERROR，下表列出了可能的 STATUS 显示。

DONE BUSY ERROR STATUS 含义

0 0 0 0070000
0H

REQ = FALSE 时第一次调用；无已激活的作业。

0 1 0 0070010
0H

REQ = TRUE 时第一次调用；作业已启动。

0 1 0 0070020
0H

后续调用（与 REQ 无关）；作业仍正在处理。

1 0 0 0000000
0H

作业已成功完成。无响应数据。

1 0 0 0000xx0
0H

作业已成功完成。响应数据的 xx 字节数。

0 0 1 C081840
0H

形式操作数 RD 的类型无效。

0 0 1 C081850
0H

与 AS-i 主站通信时出错（在 LADDR 参数处地址组态不正确）。

0 0 1 C083810
0H

AS-i 从站地址不正确。

0 0 1 C083820
0H

AS-i 从站未启用（未在 LAS 中）。

0 0 1 C083830
0H

AS 接口处出错（SD 参数可能设置的过小）。

0 0 1 C083840
0H

该命令在当前 AS-i 主站状态下无效。

0 0 1 C083850
0H

地址为“0”的 AS-i 从站。

0 0 1 C083860
0H

AS-i 从站的组态数据无效（I/O 或 ID 代码）。

0 0 1 C083A10
0H

AS-Interface 处尚未找到已寻址的 AS-i 从站。

0 0 1 C083A20
0H

地址为“0”的 AS-i 从站。

指令
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DONE BUSY ERROR STATUS 含义

0 0 1 C083A30
0H

AS-Interface 处的 AS-i 从站已具备新地址。

0 0 1 C083A40
0H

AS-i 从站地址不能删除。

0 0 1 C083A50
0H

AS-i 从站地址不能设置。

0 0 1 C083A60
0H

AS-i 从站地址不能永久保存。

0 0 1 C083A70
0H

读取扩展 ID1 代码期间出错。

0 0 1 C083A80
0H

目标地址不可信（例如，B 从站地址已用于标准从站）。

0 0 1 C083B10
0H

字符串传输期间发生长度错误。

0 0 1 C083B20
0H

字符串传输期间协议错误。

0 0 1 C083F80
0H

作业号或作业参数未知。

0 0 1 C083F90
0H

AS-i 主站已检测到 EEPROM 错误。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 2757)
WRREC： 写数据记录 (页 2777)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

ASi 命令 (S7-1500)

说明

该指令接口允许控制器和 AS-i 主站交换参数分配和信息数据。

指令
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这些命令

• 提供 AS-i 主站规格的 M4 主站配置文件的所有功能。

• 启用将由控制器进行完整组态的 AS-i 主站。

说明

支持的 AS-i 命令

有关支持的 AS-i 命令和详细说明，请参见相关 AS-i 主站的手册。

发送缓冲区的一般结构

命令和作业数据的发送缓冲区一般结构在下表中列出。必须填充命令编号区域。作业数据的

字节数可在命令说明中找到（请参见 AS-i 主站文档）。此时，“q”为发送缓冲区的起始地址。

字节 位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
含义

q + 0 命令编号

q + 1 作业数据

q + 2 作业数据

q + ... 作业数据

接收缓冲区的一般结构

命令响应数据的接收缓冲区一般结构在下表中列出。响应数据的字节数目取决于命令。有些

命令不会返回响应数据，因此，仅需要其中未填充数据的虚拟接收缓冲区定义。此时，“n”为
接收缓冲区的起始地址。

字节 位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
含义

n + 0 响应数据

n + 1 响应数据

n + 2 响应数据

n + ... 响应数据

指令
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注意

可覆盖存储区

如果“ASI_CTRL”指令的接收缓冲区过短，则可能覆盖相邻的存储区。与调用“ASI_CTRL”指令

时 RD 参数的 ANY 指针中指定的长度不相关。接收缓冲区所需的长度可在命令说明中找到。

以下内容适用于命令编号 39H、41H、42H、43H 和 44H：

接收缓冲区长度必须为 221 字节（字节 0 到 220），即使命令会返回较少的数据。根据命

令，AS-i 主站可用零值覆盖接收缓冲区的 高位字节。

AS-i 命令

下表列出了可选的 AS-i 命令。

名称 参数 返回 编码

Set_permanent_parameter
(Set_Permanent_Parameter)

从站地址、参数 – 00 H

Get_permanent_parameter
(Get_Permanent_Parameter)

从站地址 参数 01 H

Write_parameter
(Write_Parameter)

从站地址、参数 参数回送 02 H

Read_parameter
(Read_Parameter)

从站地址 参数值 03 H

Store_actual_parameters
(Store_Actual_Parameters)

– – 04 H

Set_configuration_data 从站地址、组态 – 25 H
Get_configuration_data 从站地址 设置组态数据 26 H
Store_actual_configuration
(Store_Actual_Configuration)

– – 07 H

Get_actual_configuration 从站地址 实际的组态数据 28 H
Configure_LPS LPS – 29 H

Set_offline_mode 模式 – 0AH

Select_auto-program 模式 – 0BH

Set_mode 模式 – 0C H

指令
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名称 参数 返回 编码

Change_AS–iSlave_address
(Change_AS–iSlave_Address)

地址 1、地址 2 – 0D H

Get_AS-iSlave_status 从站地址 AS-i 从站的错误记录 0F H

Read_lists_and_flags – LDS、LAS、LPS、标

志

30 H

Get_overall_configuration – 实际组态数据、当前

参数、LAS、标志

39 H

Set_overall_configuration 整体组态 – 3A H
Write_parameter_list 参数列表 – 3C H
Read_parameter_echo_list – 参数回送列表 33 H

Write_CTT2_request 从站地址

CTT2 字符串

CTT2 字符串 44 H

Read_version_identifier – 版本字符串 14 H
Read_AS-i_slave 从站地址 ID 代码 17 H

Read_AS-i_slave_extended_ID1 从站地址 扩展的 ID1 代码 37 H
Write_AS-iSlave_extended_ID1 扩展的 ID1 代码 – 3F H

Read_AS-iSlave_extended_ID2 从站地址 扩展的 ID2 代码 38 H
Read_AS-iSlave_IO 从站地址 I/O 组态 18 H
Read_I/O_error_list – LPF 3E H
Write_AS–i-slave_parameter_string 从站地址、参数字符串 – 40 H

Read_AS–iSlave_parameter_string 从站地址 参数字符串 41 H
Read_AS-iSlave_ID_string 从站地址 ID 字符串 42 H
Read_AS-iSlave_diagnostic_string 从站地址 诊断字符串 43 H

Read_AS-i_line_error_counter – – 4A H
Read_and_clear_AS-i_line_error_counter – – 4B H
Read_AS-iSlave_error_counter 从站地址 – 4C H
Read_and_clear_AS-iSlave_error_counter 从站地址 – 4D H
DP/AS-i F-Link 的其它命令：

AS–i_status/diag_of_F_slaves – 所有 AS-i 安全从站的

状态/诊断

51 H

指令
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说明

重新初始化 AS-i 主站命令接口

该表格中未包含的另一条命令为命令 77 H。该指令用于重新初始化 AS-i 主站的命令接口。由 
AS-i 主站指定且当前正在执行的所有命令都将终止。

DP/AS-i LINK Advanced 的版本 V2.1.20 及其以上版本都提供命令 0E H。通过该调用，可激

活或禁用线路的接地故障监视功能。

4.1.4.6 PROFIenergy (S7-1200, S7-1500)

PROFIenergy 说明 (S7-1200, S7-1500)

PROFIenergy
PROFIenergy 是一个使用 PROFINET 进行能源管理且与制造商和设备无关的配置文件。要降

低生产间歇期和意外停产过程中的能源损耗，可使用 PROFIenergy 统一协同地关断相应设

备。 

通过 PROFINET IO 控制器用户程序中的特殊命令关闭 PROFINET 设备/电源模块。无需附加硬

件。PROFINET 设备可直接解译 PROFIenergy 命令。 

PROFIenergy 控制器（PE 控制器）

PE 控制器是一种可启用或禁用下位空闲设备的 PLC。并通过用户程序，禁用或重新启用特定

生产组件或整个生产线。使用相应指令（函数块）将命令（例如“Start_Pause”和
“End_Pause”）发送至下一级别的设备。通过 PROFINET 通信协议发送这些命令。

指令
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PROFIenergy 实体（PE 实体）

PE 实体接收 PE 控制器的 PROFIenergy 命令，然后相应执行这些命令（例如通过返回一个测

量值，或通过激活节能模式）。在具有 PROFIenergy 功能的设备中实现 PE 实体是特定于设

备和制造商的。

例如，可在以下范围内执行 PE 实体：

• 在子模块的代理范围内：PE 命令对已寻址的子模块和任何现有的下一级别子模块有效。

• 在模块的代理范围内：PE 命令对模块范围内的不同子模块有效。

• 对于不具备代理功能的已联网子模块：这种情况下 PE 命令只对相应的子模块有效。

PROFIenergy 指令

• IO 控制器的指令

– “PE_START_END (页 2946)”指令表示激活或取消激活 PROFINET 设备空闲状态的 简

单方法（PROFIenergy 命令“Start_Pause”和“End_Pause”）。可使用该指令中的信号上

升沿和下降沿完成此操作。

– 通过“PE_CMD (页 2951)”指令，可以传送所有 PROFIenergy 命令，包括“Start_Pause”
和“End_Pause”。例如，结合其它命令使用时，可以查询 PROFINET 设备的当前状态或

暂停期间的行为。

– 指令“PE_DS3_Write_ET200S (页 2956)”可用来定义 ET 200S 的 多 8 个插槽的开关

特性。该指令不是 PROFIenergy 指令，但是它可对 ET 200S 的 PROFIenergy 功能进行

补充。

• 智能设备的指令

通过“PE_I_DEV (页 2987)”指令，也可以在智能设备上实现 PROFIenergy。该指令将接收

智能设备上的 PROFIenergy 命令，并将这些命令传送到用户程序进行处理。处理完命令

之后，用户程序将再次调用“PE_I_DEV (页 2987)”指令，向 IO 控制器发送确认信息。对

于这些回复，每个命令都将提供一个相应的辅助块，向指令“PE_I_DEV (页 2987)”提供

回复数据。

指令
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PROFIenergy 命令（PE 命令）

PE 控制器可将 PE 命令传送到 PE 实体。PI 命令可以是将 PE 实体切换为节能模式的控制命令，

也可以是读取状态或测量值的命令。

• 用于控制的 PI 命令

PROFIenergy 支持两种控制命令，可以使用指令“PE_Start_End (页 2946)”或“PE_CMD 
(页 2951)”来执行：

– Start_Pause：启动相应的节能模式 (PE Energy-saving mode)
– End_Pause：退出节能模式（切换为 PE_ready_to_operate 模式）

• 用于读取状态或测量值的 PI 命令

通过指令“PE_CMD (页 2951)”，使用下列状态命令，控制系统可读取某些条件信息：

– PE_Identify：读取 PE 实体支持的 PE 命令列表。

– PEM_Status：读取 PE 实体当前激活的模式（例如 PE_ready_to_operate）。

– Query_Modes：输出所有支持的节能模式概览表，包括时间和能源信息

– Query_Measurement：输出 PE 实体的测量值

应用示例

有关使用 PROFIenergy 指令的示例，请参见条目“PROFIenergy - 使用 SIMATIC S7 节能  (http://
support.automation.siemens.com/CN/view/zh/41986454)”中的行业在线支持。

参见

服务和支持 (http://support.automation.siemens.com/)

IO 控制器 (S7-1200, S7-1500)

PE_START_END： 启动和退出节能模式 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“PE_START_END”用于启动和退出特定 PE 实体（例如 ET 200S）的节能模式。 
指令“PE_START_END”可用于 PE 控制器中，特别是在仅不需要读出其中能源数据的现场设备

与相应的 PE 设备相连时使用该指令。另外，指令“PE_CMD (页 2951)”可用来读取能源数据。

节能模式在 PE 控制器的用户程序中组态。执行完“PE_START_END”指令后，PE 实体会报告其

当前节能模式并在参数 PE_MODE_ID 处输出此数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

2946 编程和操作手册, 11/2022

http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/41986454
http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/41986454
http://support.automation.siemens.com/


“PE_START_END”指令的读取和写入作业。

指令“PE_START_END”使用“WRREC (页 2777)”在内部将 PROFIenergy 命令作为一个写入作

业发送到 PE 实体中。之后，“PE_START_END”将等待该 PE 实体的确认。确认数据记录由指令

“RDREC (页 2757)”每 100 毫秒读取一次。在从 PE 实体接收到确认之前，该函数将在 10 秒
之内以每 100 毫秒一次的频率执行读取作业。PE 实体的响应数据也可通过指令“RDREC 
(页 2757)”读取。

下方是写入和读取作业的流程图：

指令
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参数

下表列出了“PE_START_END”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

START Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

使用参数 ID 处设置的地址将 PE 命令

“Start_Pause”传送至 PE 实体。

END Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

使用参数 ID 处设置的地址将 PE 命令

“End_Pause”传送至 PE 实体。

ID Input HW_
SUBMODULE

I、Q、M、D、L 或
常量

PE 实体的地址

使用 PROFINET IO 设备前端模块的硬件 
ID。有关硬件 ID 的相关信息，请参见所分

配 IO 控制器的系统常量。前端模块的名

称由 IO 设备的名称和后  [Head] 组成

（例如：“IO_Device_1[Head]”）。

如果 PE 实体是智能设备，则使用传送区

域的硬件标识符。

PAUSE_TIME Input TIME I、Q、M、D、L、
P 或常量

计划的暂停持续时间。

• 范围：

T#1MS 到 T#24D20H31M23S647MS
• 起始值：

T#0MS
VALID Output BOOL I、Q、M、D、L PE 命令已成功发送。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L PE 命令仍在处理中。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 处理期间出错。错误消息在 STATUS 参数

中输出。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L、
P

块状态/错误代码（请参见“STATUS 参
数”）

PE_MODE_ID Output BYTE I、Q、M、D、L、
P

节能模式的标识号（暂停期间的节能等

级）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 PAUSE_TIME
参数 PAUSE_TIME 可用来设置 PE 实体处节能时间段的默认持续时间。PE 实体可检查暂停时

间是否足够长以及该时间是否能实现。 小的暂停时间 (Time_min_Pause) 必须大于设备切

换至节能模式 (Time_to_Pause) 和切换回操作模式 (Time_to_Operate) 的时间总和。

ET 200S 将检查计划的暂停时间是否大于或等于 ET 200S 上保存的 小的暂停时间 (PM-
E_Pause_Min)。该时间固定为 10 秒。如果使用了较短的暂停，则 ET 200S 的电源模块 (PM-
E) 将继续运行。

在暂停结束时该模块不会自动切换回运行状态；它将仍保持处于 OFF 模式，直到发送“END”
命令。这样可避免接通不协调的情况，而这种情况可能产生异常的峰值负载。

参数 STATUS
错误信息将在 STATUS 输出参数处输出。如果解释为 ARRAY[1...4] of BYTE，则错误信息的结

构如下所示：

域元素 名称 含义

STATUS[1] Function_Num 错误原因

• B#16#00：无错误

• B#16#DE：读取数据记录时出错

• B#16#DF：写入数据记录时出错

• B#16#C0：由该指令或内部通信指令“RDREC (页 2757)”和“WRREC 
(页 2777)”引发的错误消息。

STATUS[2] Error_Decode 错误 ID 的位置

• 80：IEC 61158-6 或应用特定标准中定义的 DPV1 错误

• FE：DP/PNIO 配置文件 - PROFIenergy 特定错误

指令
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域元素 名称 含义

STATUS[3] Error_Code_1 错误 ID
• 当 Error_Decode = 80 时：

– 80：输入参数 START 和 END 处的上升沿同步。

– 81：CMD_PARAM 和 CMD_PARAM_LEN 参数处的长度冲突。

– 82-8F：其它错误消息（预留）

• 当 Error_Decode = FE 时：

– 01：“Service Request ID”无效

– 02：“Request_Reference”错误

– 03：“Modifier”无效

– 04：“Data Structure Identifier RQ”无效

– 05：“Data Structure Identifier RS”无效

– 06：“PE energy-saving modes”不受支持

– 07：“Response”过长（超出 大可传送长度）

– 08：“Count”无效

– 50：无可用的“energy mode”。
– 51：指定的时间值不支持。

– 52：“PE_Mode_ID”无效

– 53：不能切换到“PE energy-saving mode”
因为设备正在运行

– 54：当前功能不可用。设备错误

已组态或安装错误。

– 55 至 FF：预留

STATUS[4] Error_Code_2 制造商特定的错误 ID 扩展

说明

指令 RDREC 和 WRREC 的错误消息

指令“PE_START_END”将使用“WRREC (页 2777)”和“RDREC (页 2757)”指令进行通信。这些

指令的错误消息将输出到域元素 STATUS[1] 到 STATUS[4] 中。

有关“WRREC (页 2777)”和“RDREC (页 2757)”指令错误代码的说明，请参见相应的 STATUS 
(页 2824) 参数说明。

参见

PROFIenergy 说明 (页 2944)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

指令
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PE_CMD： 启动和退出节能模式/读出状态信息 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“PE_CMD”用于在 PE 控制器中启动或终止暂停 PE 实体的节能模式。通过“PE_CMD”，还

可从 PE 实体中读取更多信息和相应的能量测量。

该指令尤其适用于带有指定 PE 设备的 PE 控制器，这些 PE 设备与现场设备相连接，并从中

读取读取具体的能量测量值。如果情况并非如此，则指令“PE_START_END (页 2946)”也可

用于启动和停止暂停。

PROFIenergy 命令（PE 命令）的传送

指令“PE_CMD”可将 PROFIenergy 命令传送到 PE 实体。

如要在日后向 PROFIenergy 配置文件中添加其它命令，则也可使用该指令。可在当前 
PROFIenergy 配置文件中使用的命令列在 CMD 和 CMD_MODIFIER 参数的说明中（见“CMD 
与 CMD_MODIFIER 参数”表）。

• 通过该指令传送到 PE 实体的各个 PE 命令都会被分配已定义的“Service_Request_ID”。
Service_Request_ID 01 到 05 和 16 在 CMD 参数中分配。

• PE 命令 04 (Query_Modes) 和 16 (Query_Measurement) 可通过 CMD_MODIFIER 参数进

一步定义。

• 其它值将在各个 PE 命令的 CMD_PARA 参数中传送（请参见具体 PE 命令的说明）。参数 
CMD_PARA_LEN 通过参数 CMD_PARA 定义数据的长度。

这些命令在传送时不进行真实性测试。PE 实体的响应数据保存在 VARIANT 指针确定的 
RESPONSE_DATA 数据区域（有关响应帧内容的信息，请参见相应 PE 命令的说明）。

“PE_CMD”指令的读取和写入作业。

指令“PE_CMD”在内部使用“WRREC (页 2777)”将 PROFIenergy 命令作为一个写作业传送到 PE 
实体中。之后，“PE_CMD”将等待该 PE 实体的确认。确认数据记录由指令“RDREC (页 2757)”
每 100 毫秒读取一次。在从 PE 实体接收到确认之前，该函数将在 10 秒之内以每 100 毫秒

一次的频率执行读取作业。PE 实体的响应数据也可通过指令“RDREC (页 2757)”读取。

下方是写入和读取作业的流程图：

指令
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参数

下表列出了“PE_CMD”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在上升沿时启动 PE 命令的传送。

ID Input HW_
SUBMODULE

I、Q、M、D、L 或
常量

PE 实体的地址

使用 PROFINET IO 设备前端模块的硬

件 ID。请参见为硬件 ID 分配的 IO 控
制器的系统常量。前端模块名称包括 
IO 设备名称和后  [前端]（示例：

“IO_Device_1[Head]”）。

如果 PE 实体是智能设备，则使用传送

区域的硬件标识符。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD Input BYTE I、Q、M、D、L、
P 或常量

PROFIenergy 命令的 Service-
Request-ID 符合 PROFIenergy 配置文

件（请参见“CMD 和 CMD_MODIFIER 
参数”）。

在 PROFIenergy 配置文件扩展后，可

使用更多服务请求 ID。
CMD_MODIFIER Input BYTE I、Q、M、D、L、

P 或常量

PROFIenergy 子命令

（仅限于在 CMD=3 或 CMD=16 时；

请参见“CMD 和 CMD_MODIFIER 参
数”）

在 PROFIenergy 配置文件扩展后，可

使用更多子命令。

CMD_PARA Input VARIANT I、Q、M、D、L PE 命令的参数：

• Get mode: PE_mode_ID
• Get measurement values: List of 

Measurement_Ids
已输入完整的 Service Data Request。

CMD_PARA_LEN Input INT I、Q、M、D、L、
P 或常量

命令参数的实际长度（<= 
CMD_PARA 中定义的长度；通过指令

验证）。

CMD_DATA_STRU
CTURE_IDENTIFIER
_RQ 

Input BYTE I、Q、M、D、L、
P 或常量

标准数据结构标识符的值

注：自指令版本 V2.0 起具有参数 
CMD_DATA_STRUCTURE_IDENTIFIER
_RQ。

RESPONSE_DATA InOut VARIANT I、Q、M、D、L PROFIenergy 信息 
是否为包括块标题在内的完整响应

帧，取决于命令。

注：如果缓冲区过小，则将仅根据 
VARIANT 指针的指定情况输入相应数

量的字节。

注：每次调用 PE_CMD 前，需删除相

关的存储区。

VALID Output BOOL I、Q、M、D、L 命令已成功发送。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 命令仍在处理中。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 处理期间出错。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 块状态/错误代码（请参见“STATUS 参
数”）：

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 CMD 和 CMD_MODIFIER

CMD CMD_
MODIFIER

PROFIenergy 命令 说明

01 0 Start_Pause (页 2974) 启动节能模式或切换到另一个节能模式。

02 0 End_Pause (页 2975) 退出节能模式。

03 1 Query_Modes - 节能模式列

表 (页 2976) 
输出支持的节能模式。

2 Query_Modes - 获取模式 
(页 2977) 

输出当前启用的节能模式的属性。

04 0 PEM_Status (页 2979) 查询节能模式的状态。

05 0 PE_Identify (页 2981) 读取支持的 PE 命令的数目和说明。

16 1 Query_Measurement - 
Get_Measurement_List 
(页 2982) 

PE 实体所支持的测量值列表。

2 Query_Measurement - 
Get_Measurement_Values 
(页 2985) 

输出 PE 实体的测量值。

指令
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参数 STATUS
错误信息将在 STATUS 输出参数处输出。如果解释为 ARRAY[1...4] of BYTE，则错误信息的结

构如下所示：

域元素 名称 含义

STATUS[1] Function_Num 错误原因

• B#16#00：无错误

• B#16#DE：读取数据记录时出错

• B#16#DF：写入数据记录时出错

• B#16#C0：由内部通信指令“RDREC (页 2757)”和“WRREC 
(页 2777)”引发的错误消息。

STATUS[2] Error_Decode 错误 ID 的位置

• 80：IEC 61158-6 或应用特定标准中定义的 DPV1 错误

• FE：DP/PNIO 配置文件 - PROFIenergy 特定错误

STATUS[3] Error_Code_1 错误 ID
• 当 Error_Decode = 80 时：

– 81：CMD_PARA 和 CMD_PARA_LEN 参数的长度冲突，或超出 大

数据记录长度（4095 个字节）。

– 82-8F：其它错误消息（预留）

• 当 Error_Decode = FE 时：

– 01：“Service Request ID”无效

– 02：“Request_Reference”错误

– 03：“Modifier”无效

– 04：“Data Structure Identifier RQ”无效

– 05：“Data Structure Identifier RS”无效

– 06：“PE energy-saving modes”不受支持

– 07：“Response”过长（超出 大可传送长度）

– 08：“Count”无效

– 50：无可用的节能模式 (energy mode)。
– 51：指定的时间值不支持。

– 52：“PE_Mode_ID”无效

STATUS[4] Error_Code_2 制造商特定的错误 ID 扩展

指令
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说明

指令 RDREC 和 WRREC 的错误消息

指令“PE_CMD”将使用“WRREC (页 2777)”和“RDREC (页 2757)”指令进行通信。这些指令的

错误消息将输出到域元素 STATUS[1] 到 STATUS[4] 中。

有关“WRREC (页 2777)”和“RDREC (页 2757)”指令错误代码的说明，请参见相应的 STATUS 
(页 2824) 参数说明。

参见

PROFIenergy 说明 (页 2944)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

PE_DS3_Write_ET200S： 设置电源模块的开关行为 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“PE_DS3_Write_ET200S”将电源模块开关行为的基本设置发送给 ET 200S。在 ET 200S 
中，通过“PE_DS3_Write_ET200S”指令 多可定义 8 个插槽的开关行为（如，电源模块的开

关行为）。

说明

此指令不属于 PROIenergy 配置文件的一部分，但可对 SIMATIC 特定功能进行补充。

参数

下表列出了“PE_DS3_Write_ET200S”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ENABLE Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

上升沿将触发数据记录的传送。关闭/接通

电源后，将再次传送数据记录。

ID Input HW_SUBMOD
ULE

I、Q、M、D、L 或
常量

ET 200S 的地址

接受硬件配置中的地址。

SLOT_NO_X Input INT I、Q、M、D、L、
P 或常量

可开关式电源模块 X 的插槽编号。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

FUNC_X Input INT I、Q、M、D、L、
P 或常量

此插槽内模块的功能。通过参数 FUNC_X 
可定义 PM-E（ET 200S 的电源模块）的开

关特性：

• FALSE：
– 对于“PAUSE_START”：

- 对 PM-E 无影响

- PM-E 保持开启

– 对于“PAUSE_STOP”：
- 再次打开 PM_E

• TRUE：
– 对于“PAUSE_START”：

- 关闭 PM_E
– 对于“PAUSE_STOP”：

- 再次打开 PM-E
BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 传送尚未完成。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 传送完成，没有错误。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 传送完成，出现错误。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L、
P

错误编号（请参见指令“PE_Start_End 
(页 2946)”的 STATUS 参数）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参见

PROFIenergy 说明 (页 2944)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

PE_WOL：通过 WakeOnLan 启动和停止节能模式 (S7-1200, S7-1500)

PE_WOL 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明

“PE_WOL”指令可以向 PROFINET I/O 系统中多个支持 PROFIenergy 的设备发送 PROFIenergy 
命令“Start_Pause”和“End_Pause”。
如果 PE 设备通过 UDP 连接支持“Wake on LAN”功能，那么就可以通过指令协调多个 PE 设备。

指令
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“PE_WOL”指令只能在带有集成以太网接口的 CPU 上执行。该 CPU 可加载约 400 KB 大小的块。

如果通过以太网 CP 连接该 CPU，则该块将无法在 PROFINET I/O 系统中使用。 
指令“PE_WOL”以异步方式执行。

“PE_WOL”指令仅支持编号小于 256 的设备，大于该编号的设备将被忽略。

定义：Wake on LAN
使用 Wake on LAN 功能时，已禁用的设备可通过接收一个以太网专用数据包进行重新激活。 
为了能够执行该操作，数据处理设备必须具有能够接收这种数据包的网络控制器。

该数据包 (Magic Packet™) 具有特殊的格式。它包含网络适配器的 15 个 MAC 地址。

选择设备

使用参数 PENERGY 处的用户数据块（类型：“PE_PLUS”）可进行设备选择。此处，该用户数

据块为处理多台设备的数据库。

在初始化“PE_WOL”之前，必须至少先将以下信息存储到用户数据块中：

• PROFINET I/O 系统的 ID
• 用于“Wake on LAN”的连接数据。

• 用于“Wake on LAN”的端口号。

• 对于每台设备

– 暂停时间 (PauseTime)
– 将设备切换为 PE_SLEEP_MODE (EnableSleep)

使用参数 COM_RST 初始化“PE_WOL”指令。初始化后，依次处理用户数据块中存储的作业。

下图说明了 PE 命令“Start_Pause”传送到多台设备的方法：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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(1) 第 1 步：待关闭设备的“CmdStartPause”位由用户设置为“1”。
(2) 第 2 步：待关闭设备(CmdStartPause =“1”) 的诊断地址链接到阵列。

(3) 第 3 步：作业链接之后，位“CmdStartPause”将自动复位。

(4) 第 4 步：作业链接之后，指令“PE_WOL”将立即开始处理这些作业。

可对 PROFINET IO 系统中所有通过 START 和 END 参数识别的设备发送 PROFIenergy 命令

“CmdStartPause”或“CmdEndPause”。
作业处理状态以及处理期间可能发生的错误通过 STATUS 参数输出。

使用用户数据块的指令说明

指令“PE_WOL”只能通过用户数据块执行。在这种情况下使用基本过程：

1. 选择要对设备执行的命令：

– START_PAUSE（用户数据块中的“CmdStartPause”） 
– ENDE_PAUSE（用户数据块中的“CmdEndPause”）
– UPDATE_STATUS（用户数据块中的“CmdUpdateStatus”）

2. 设置更新位（用户数据块头中的“Update”）
“Update” = False 时两次更新之间应至少经过一个 CPU 周期；否则，将无法确保进行边沿检测。

指令
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PE 命令的优先级

下图显示了 3 条可能命令的时间顺序。 

CmdStartPause 

CmdEndPause 

CmdUpdateStatus 

Update 

依次处理这些命令，而无需考虑先前的命令调用是否成功或成功完成。

如果同时设置了 2 条命令（如“CmdEndPause”和“CmdUpdateStatus”），则只会执行其中一

条。块内存在各种优先级：

• 命令“CmdStartPause”的优先级 高，如果选择了该命令，将始终执行它。

• 命令“CmdEndPause”的优先级次高。

• 命令“CmdUpdateStatus”的优先级 低。

如果同时设置了这 3 条命令，未执行的命令将保持预选状态。此时，将在下一个上升沿支持

下一条命令。

参数

下表列出了“PE_WOL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

COM_RST 
(页 2961)

Input BOOL I、Q、M、D、
L

复位块并执行重新初始化。只要这里设置了 
True，初始化就会启动，但尚未完全完成。 
只有下降沿才会继续初始化并在初始化之后切换

到正常操作模式。

START 
(页 2963)

Input BOOL I、Q、M、D、
L

上升沿为所有检测到的支持该功能的设备执行

“CmdStartPause”PROFIenergy 命令。

END 
(页 2964)

Input BOOL I、Q、M、D、
L

上升沿为所有检测到的支持该功能的设备执行

“CmdEndPause”PROFIenergy 命令。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PENERGY 
(页 2964)

InOut PE_PLUS D 指向用户 DB 的指针，包含处理多台设备的数据

库。

STATUS 
(页 2970)

Output DWORD I、Q、M、D、
L

指令当前状态的状态/错误数（请参见“STATUS 参
数”）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

参数 COM_RST (S7-1200, S7-1500)

初始化程序的顺序

使用参数 COM_RST 开始初始化“PE_WOL”指令。

下面的流程图显示了初始化程序。

指令
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参数 START (S7-1200, S7-1500)

CmdStartPause 命令的顺序

下图显示了执行 CmdStartPause 命令时在内部使用的功能及与设备的交互。

指令
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参数 END (S7-1200, S7-1500)

CmdEndPause 命令的顺序

下图显示了执行 CmdEndPause 命令时在内部使用的功能及与设备的交互。

PENERGY 参数 (S7-1200, S7-1500)

PENERGY 参数的数据块

“PE_WOL”PROFIenergy 指令的用户 DB 表示处理多个设备的数据库。

指令
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数据块通常被分为两个部分，包括：

• 报头 110 字节

• 用于 多 256 台设备的设备部分，每台设备 100 字节 (Device)。其中包括：

– 特定设备数据 (Device)
– 特定 PROFIenergy 数据 (PE)
– 作业处理数据 (Task)
– 用户数据 (UserData)

可优化访问的数据块。

连接参数“Connection”
“PE_WOL”指令在“开放式用户通信”区域中预留了连接资源。这可用作 UDP 连接。为此，必

须在数据块中定义以下参数：

• 连接 ID（“Connection.id”参数）

连接 ID 是一个介于 1 到 4095 范围内的整数，用于标识固件分配的通信资源，如发送和

接收缓冲区。

连接 ID 在整个 CPU 范围内必须唯一。

• 用于“Wake on LAN”功能（“Header.PortNo”参数）的端口号

发送“Wake on LAN”数据包所使用的 UDP 端口号。这些端口号是通信资源的一部分，这

些资源由固件通过连接 ID 来确定和提供。这里所用端口 2189 的默认设置目前没有被分

配给 IANA。端口号被传送到连接组态并应用于参数“Connection.local_tsap_id[1]”。端口

号和远程端口的长度使用参数“Connection.rem_tsap_id[1]”和
“Connection.rem_tsap_id_LEN”定义，并且必须手动分配。

指令
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数据块结构

数据块结构如下所示：

名称 数据类型 偏移量 注释

Header PE_HEADER - 标头信息

 Update (1) BOOL - 用于表示数据区发生一次变更的信号。

• True = 表示用户发生一次变更。

• False = 表示应用程序发生变更。

Initialized BOOL - 表示已完成初始化的信号。

• True = 初始化完成。

• False= 表示块未被初始化。

LinkUp BOOL - 表示成功组态以太网接口。

• True = 接口随时可用。

• False = 接口尚未组态。

LinkDown BOOL - 表示未组态的接口。

• True = 接口尚未组态。

• False = 目前正在组态接口或者已组态完毕。

PROFINET_ID (1) INT - PROFINET I/O 系统的 ID
Reserved ARRAY [1..37] 

OF BYTE
- 预留

LastDeviceID INT - 包含此 PROFINET I/O 系统中 大的 Device-ID。
PortNo (1) WORD - 用于“Wake on LAN”功能的端口号（默认 = 2189）。

Connection TCON_Param - 包含“Wake on LAN”连接的连接组态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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名称 数据类型 偏移量 注释

  BLOCK_LENGTH UInt - 结构长度（始终为 B#16#40）。

ID (1) CONN_OUC - 连接 ID
CONNECTION_TYPE 
(1)

USINT - 连接类型 (UDP = B#16#13)

ACTIVE_EST (1) BOOL - 主动连接建立（UDP 始终为被动）

LOCAL_DEVICE_ID (1) USINT - 包含接口 ID（取决于 CPU）
LOCAL_TSAP_ID_LEN 
(1)

USINT - 包含所拥有/本地 UDP 端口的长度（以字节为单位）

REM_SUBNET_ID_LE
N (1)

USINT - 未使用（始终为 B#16#00）

REM_STADDR_LEN (1) USINT - 包含远程 IP 地址或 B#16#00 的长度。

REM_TSAP_ID_LEN (1) USINT - 包含远程 UDP 端口的长度（以字节为单位）。必须

手动输入长度规范。

NEXT_STADDR_LEN 
(1)

USINT - 包含默认路由器地址的长度（不相关）。

LOCAL_TSAP_ID (1) ARRAY[1..16] 
OF BYTE

- 包含本地端口编号。在初始化过程中从参数 PortNo 
应用值。

REM_SUBNET_ID (1) ARRAY[1..6] OF 
USINT

- 未使用（始终为 B#16#00）

REM_STADDR (1) ARRAY[1..6] OF 
USINT

- 包含远程 IP 地址。

REM_TSAP_ID (1) ARRAY[1..16] 
OF BYTE

- 包含远程 UDP 端口号。必须手动输入端口号。

NEXT_STADDR (1) ARRAY[1..6] OF 
BYTE

- 不相关

SPARE (1) WORD -  
Device ARRAY[1..256] 

OF PE_DEVICE
- 设备阵列

 Device PE_DEV - 包含每台设备的数据

指令
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名称 数据类型 偏移量 注释

  DeviceID HW_DEVICE - 设备的硬件标识符。由硬件配置分配。

PE_EntityID HW_IO - PROFIenergy 实体的硬件标识符。由硬件配置分配。

MACAdr ARRAY[1..6] OF 
BYTE

- 包含设备的 MAC 地址。

IPAdr ARRAY[1..4] OF 
BYTE

- 包含设备的 IP 地址。

OrderID_MxLen Byte - 包含 OrderID 的 大长度。

OrderId_ActLen Byte - 包含 OrderID 的实际长度。

OrderID_Data ARRAY[1..20] 
OF CHAR

- 包含设备的 OrderID。

 PE PE_PE - 特定 PROFIenergy 数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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名称 数据类型 偏移量 注释

  ModeID BYTE - PE_MODE_ID 符合 Profienergy 规范。

Result BYTE - PE 错误代码符合 Profienergy 规范。

PauseTime (1) TIME - 包含空闲时间（以 ms 为单位）。

TimeToPause TIME - 包含设备进入暂停模式所需的时间。

TimeToOperate TIME - 包含设备进入操作模式所需的时间。

MinSleepTime TIME - 包含设备处于 PE_SLEEP_MODE 的 短时间。

SleepToOperate TIME - 包含设备从 PE_SLEEP_MODE 进入操作模式所需的时

间。

StatusOperate BOOL - 表示设备的操作模式。

StatusPause BOOL - 指示设备的“暂停”模式。

StatusSleep BOOL - 表示设备的 PE_SLEEP_MODE。
StatusTransitOK BOOL - 表示从一种能源状态转变为另一种。

StatusInTransit BOOL - 表示当前状态转变。

StatusTransitNOK BOOL - 表示状态改变不成功。

StatusError BOOL - 表示设备出错。

StatusRetryEx BOOL - 表示未成功执行命令。不再尝试执行命令。

CmdStartPause (1) BOOL - 在队列中加入一个用于该设备的 START_PAUSE 命令。

CmdEndPause (1) BOOL - 在队列中加入一个用于该设备的 END_PAUSE 命令。

CmdUpdateStatus (1) BOOL - 在队列中加入一个用于该设备的 PEM_STATUS 命令。

EnableSleep (1) BOOL - 允许该设备进入 PE_SLEEP_MODE。
• True = 设备应在空闲时间足够长时进入 

PE_SLEEP_MODE
• False = 设备不得进入 PE_SLEEP_MODE。

Services WORD - 显示所有不受支持的 PROFIenergy 服务。

 UserData (2) ARRAY[1..24] 
OF BYTE

- 用户自定义数据

 Task PE_TASK - 作业处理

指令
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名称 数据类型 偏移量 注释

  Cmd BYTE - 作业处理的内部位

CmdJ BYTE - 作业处理的内部位

TimeStart BOOL - 开始延时时间。

TimeStarted BOOL - 延时时间刚开始。

TimeDone BOOL - 显示延时时间的过期时间。

Done BOOL - 表示该作业已完成。

DelayedCmd BOOL - 表示被推迟的命令仍处于未决状态。

IsV1_0 BOOL - 表示该设备是一款符合规范 V1.0 的设备。

IsWakeOnLAN BOOL - 表示该设备被“Wake on LAN”唤醒。

RetryCount BYTE - PE_COMMANDS 的重复计数器

Duration TIME - 包含延时时间（以 ms 为单位）。

StartTime TIME - 包含延时时间的起始时间。

MachineState INT - 包含作业的内部状态。

(1) 由用户填写。

(2) 可供用户使用。

参数 STATUS (S7-1200, S7-1500)

参数 STATUS
STATUS 参数的输出值被分为三个部分：

• 位 31 至 24： MESSAGE
• 位 23 到 16：LOCATION
• 位 15 到 0：INFORMATION
您可以在下表中了解三个部分中每个错误代码的含义：

表格 4-31 MESSAGE 可能具有的值

错误代码

(W#16#...)
说明

00 无错误。

50 指令已初始化。

51 确定 PROFINET I/O 系统的组态。

指令
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错误代码

(W#16#...)
说明

52 该指令无法确定 PROFINET I/O 系统中任何已组态的设备。

53 确定已组态设备的逻辑地址。

54 从设备中读出接口信息。

55 确定已组态设备的 I&M 数据（仅数据记录 0）。

56 组态 PROFINET 接口，以通过 UDP 发送“Wake on LAN”MagicPaket™。

57 确定已连接设备的 PROFIenergy 功能。

62 检测到无效 PROFINET I/O 系统 ID。导致这种情况的编号显示于 INFORMATION 域中。

70 指令已被初始化，且正在处理作业。INFORMATION 域中的值包含当前活动作业的编号。

80 指令在处理作业期间丢失初始化。这通常发生在重新加载背景数据块或用户数据库时。

FF 发生未知错误。

表格 4-32 LOCATION 可能具有的值

错误代码

(W#16#...)
说明

00 指令未被初始化或处于空闲状态。

70 指令正在等待作业。

71 指令在作业列表中追加了一项作业。

72 指令正在准备发送作业。

73 指令正将作业发送到设备。

74 指令正在等待设备的响应。

75 指令正在评估设备的响应。

76 指令正将作业从作业列表中删除。

FF 发生未知错误。

表格 4-33 INFORMATION 可能具有的值

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无其它可用信息，且没有活动作业。

0001 -00FF 当前正在处理 1 – 255 个作业。

7000 COM_RST 的重新初始化已开始，但尚未完成。

指令
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错误代码

(W#16#...)
说明

8001 第 1 个参数处错误 
8002 第 2 个参数处错误

8003 第 3 个参数处错误

8004 第 4 个参数处错误

8005 第 5 个参数处错误。如果没有互连或与用户数据块的互连无效，则报告该错误。

可能的原因：

• 用户 DB 过小。

• 用户 DB 受到写保护。

• RAM 中没有用户 DB。
• 对于所采用的 CPU 来说，用户 DB 无效。

8085 到 
80CE

组态连接时出错。将输出内部所用 TCON 指令的错误消息。

有关错误消息的说明，请参见 STATUS (页 5240) 参数的表。

8100 尝试加入的作业数量超过 大数量 256。这是一个临时错误，完成一些作业后即可解决。不接

受加入的作业，必须再次加入。

8200 尝试发送的 PROFIenergy 命令无效或不支持 (PE_COMMAND)。
8400 连接 ID 超出允许的范围。初始化终止。

检查“LAN 唤醒”的连接组态的 ID。请参见参数 PENERGY > Header > Connection > ID 中的数

据块。

84xx 发生通信错误。发生该错误的设备编号将输出至“xx”中。

85xx 已从设备 xx 返回错误。发生该错误的设备编号将输出至“xx”中。

8600 目前不支持请求的唤醒方法。

FFFF 发生未知错误。

参见

PENERGY 参数 (页 2964)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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PROFIenergy 命令 (S7-1200, S7-1500)

消息帧的结构 (S7-1200, S7-1500)

符合 PROFIenergy 配置文件的响应帧结构

下表显示了符合 PROFIenergy 配置文件的响应帧的基本结构。响应帧由常规部分 (Header) 和
具体部分 (Service Data Response) 组成。有关响应帧的具体部分的内容，请参见相关 
PROFIenergy 命令的说明。

块定义 属性 值 数据类型 说明

BlockHeader BlockType 801 hex WORD  
BlockLength   WORD 不考虑字段 BlockType 和 BlockLength 

时的字节数。

BlockVersionHigh 1 hex BYTE  
BlockVersionLow 0 hex BYTE  

Response 
Header

Service_Request_ID 1hex 到 FF hex BYTE 所执行的 PI 命令的 ID。由 PE 实体处理

的 PE 命令的 ID 在响应帧中返回：

• 01: Start_Pause
• 02: End_Pause
• 03: Query_Modes
• 04: PEM_Status
• 05: PE_Identify
• 06 到 09：预留

• 16: Query_Measurement
• 11 到 CF：预留

• D0 到 FF：制造商特定

Request_Reference 1hex 到 FF hex BYTE 标识查询/响应对的唯一编号（由服务器

在响应中返回）。

指令
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块定义 属性 值 数据类型 说明

Service Header 
Response

Status 1hex 到 FF hex BYTE 有关 PI 命令是否已执行的信息：

• 00：预留

• 01：已完成

• 02：已完成但有错误

• 03：数据不完整

• 04 到 CF：预留

• D0 到 FF：取决于 
Service_Request_ID

Data_Structure_
Identifier_RS

1hex 到 FF hex BYTE • 00：预留

• 01 到 FF：数据结构取决于 
Service_Request_ID

• 0xFF - 错误

Service Data 
Response

      取决于 Service-Request-ID：
• 有关服务请求 ID，请参见指令

“PE_CMD (页 2951)”的 CMD 和 
CMD_MODIFIER 参数。

• 有关响应帧的具体内容，请参见 PE 
命令的说明（请参见“Start_Pause 
(页 2974)”命令的的示例）。

PI 命令“Start_Pause” (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 PE 命令“Start_Pause”启动节能模式。命令 Start_Pause 可用于：

• 将 PE 从“就绪”(ready) 状态 (PE_ready_to_operate) 切换到节能模式 
(PE_energy_saving_mode)。

• PE 实体可在各节能模式间自动切换。

当切换节能模式时，能耗可能会升高或降低。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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调用 PI 命令“Start_Pause”
可通过带有以下参数的指令“PE_CMD (页 2951)”调用命令“Start_Pause”：

参数 值 说明

CMD 1 调用 PE 命令“Start_Pause”。
CMD_MODIFIER 0 命令“Start_Pause”的命令调用没有其它指定。

CMD_PARA_LEN 4 CMD_PARA 参数的长度为 4 个字节。

CMD_PARA VARIANT 指向“Pause_Time”(TIME) 的值的 VARIANT 指针。

响应帧 (Service Data Response)
将 PE 实体的以下响应帧数据写入到通过参数 RESPONSE_DATA 引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 2951)”指令）：

属性 值 数据类型 说明

PE_Mode_ID 1 到 255 BYTE 节能模式的标识号

预留 0 BYTE -

PI 命令“End_Pause” (S7-1200, S7-1500)

说明

PE 命令“End_Pause”用于终止 PE 实体的节能模式。

调用 PE 命令“End_Pause”
可通过带有以下参数的指令“PE_CMD (页 2951)”调用命令“End_Pause”：

参数 值 说明

CMD 2 调用 PE 命令“End_Pause”。
CMD_MODIFIER 0 命令“End_Pause”的命令调用没有其它指定。

CMD_PARA_LEN 0 参数 CMD_PARA 的长度为 0 字节。

CMD_PARA 无关 -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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响应帧 (Service Data Response)
PE 实体响应帧的以下数据将被写入到参数 RESPONSE_DATA 引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 2951)”）：

属性 值 数据类型 说明

Time_to_operate - DWORD 切换到“PE_ready_to_operate”模式的

预计时间。

PI 命令“Query_modes”-“List_Energy_Saving_Modes” (S7-1200, S7-1500)

说明

通过 PE 命令“Query_modes”和子命令（调节器）“List_Energy_Saving_Modes”将输出 PE 实
体所支持的所有节能模式 (PE_Mode_ID)。
查询结果将以响应帧的形式写入由 RESPONSE_DATA 参数引用的数据块。 

调用 PE 命令“Query_modes”-“List_Energy_Saving_Modes”
可通过带有以下参数的指令“PE_CMD (页 2951)”调用命令“List_Energy_Saving_Modes”：

参数 值 说明

CMD 3 调用 PE 命令“Query_modes”。
CMD_MODIFIER 1 指定命令调用： 选择子命令

“List_Energy_Saving_Modes”输出所支持节能模式的数

目和类型。

CMD_PARA_LEN 0 参数 CMD_PARA 的长度为 0 字节。

CMD_PARA 无关 -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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响应帧 (Service Data Response)
PE 实体响应帧的以下数据将被写入到参数 RESPONSE_DATA 引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 2951)”）：

属性 值 数据类型 说明

Number_of_PE_
Mode_IDs

1 BYTE 节能模式的数目。

PE_Mode_IDs - Array [...] of 
BYTE

含有支持的节能模式 ID 的数组。 具体 
ID 的含义取决于 PE 实体。

PI 命令“Query_modes”-“Get_Mode” (S7-1200, S7-1500)

说明

可通过 PE 命令“Query_modes”和子命令（调节器）“Get_Mode”输出当前已启用节能模式的

属性。

调用 PE 命令“Query_modes”-“Get_Mode”
使用指令“PE_CMD”来调用命令是通过以下参数进行的：

参数 值 说明

CMD 3 调用 PE 命令“Query_modes”
CMD_MODIFIER 2 指定命令调用：选择子命令“Get_Mode”，输出当前所启用模式的状态。

CMD_PARA_LEN 1 CMD_PARA 参数的长度为 1 个字节。

CMD_PARA VARIANT VARIANT 指针，指向 PE_MODE_ID 的值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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响应帧 (Service Data Response)
PE 实体响应帧的以下数据将被写入到参数 RESPONSE_DATA 引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 2951)”）：

属性 值 数据类型 说明

PE_Mode_ID • 0
“PE_power_off”模式

• 1 到 254 
PE 实体的节能模式（制造商特

定）

• 255
“PE_ready_to_operate”模式

BYTE 当前所启用的节能模式 ID

PE_Mode_Attribut
es

第 0 位：

• = 0：仅提供静态耗电设备和时

间值。

•  = 1：提供动态耗电设备和时间

值。

位 1 到 7：
• 预留

BYTE  

Time_min_Pause 1 不带日期的时间差值 DWORD PI 模式的 小暂停时间。 小暂停时

间是以下属性的值之和：

• Time_to_Pause
• Time_to_operate
• Time_min_length_of_stay
请参见指令“PE_START_END： 启动

和退出节能模式 (页 2946)”的
“PAUSE_TIME 参数”的说明。

Time_to_Pause 1 不带日期的时间差值 DWORD 关断时间：从调用节能模式到启动节

能模式的持续时间（从 
PE_ready_to_operate 转换到 
PE_energy_saving_mode 的时间）。

关断时间取决于 PE 实体。

指令
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属性 值 数据类型 说明

Time_to_operate 1 不带日期的时间差值 DWORD 接通时间：从节能模式 
(PE_energy_saving_mode) 转换到运

行就绪模式 (PE_ready_to_operate) 
的持续时间。

PE 实体将在输出操作中动态计算持续

时间。

Time_min_length
_
of_stay 1

  DWORD PE 实体中节能模式的 短持续时间

Time_max_length
_
of_stay 1

  DWORD PE 实体中节能模式的 长持续时间

Mode_Power_
Consumption 2

  REAL 激活节能模式时，PE 实体的功耗

单位：kW
Energy_
Consumption_
to_pause 2

  REAL PE 实体从运行就绪模式 
(PE_ready_to_operate) 转换到节能模

式 (PE_energy_saving_mode) 期间的

电能消耗

单位：kWh
Energy_
Consumption_
to_operate 2

  REAL PE 实体从节能模式 
(PE_energy_saving_mode) 转换到运

行就绪模式 (PE_ready_to_operate) 
期间的能耗 
单位：kWh

1 如果持续时间无穷大，则输出 0xFFFFFFFF。如果持续时间为 0，则输出“0”。
2 如果未定义 PE 实体的能耗和功耗数据，则输出值“0.0”。

PI 命令“PEM_Status” (S7-1200, S7-1500)

说明

PE 命令“PEM_Status”用于查询当前已启用的 PE 实体节能模式的状态。

指令
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调用 PE 命令“PEM_Status”
通过带有以下参数的“PE_CMD”指令可调用命令“PEM_Status”：

参数 值 说明

CMD 4 调用 PE 命令“PEM_Status”。
CMD_MODIFIER 0 命令“PEM_Status”的命令调用没有其它指定。

CMD_PARA_LEN 0 参数 CMD_PARA 的长度为 0 字节。

CMD_PARA 无关 -

响应帧 (Service Data Response)
PE 实体响应帧的以下数据将被写入到参数 RESPONSE_DATA 引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 2951)”）：

属性 值 数据类型 说明

PE_Mode_ID_
Source

• 0
“PE_power_off”模式

• 1 到 254
PE 实体的节能模式（制造商特

定）

• 255
“PE_ready_to_operate”模式

BYTE PE 命令发送之前 PE 实体的模式。

PE_Mode_ID_
Destination

• 0
“PE_power_off”模式

• 1 到 254
PE 实体的节能模式（制造商特

定）

• 255
“PE_ready_to_operate”模式

BYTE 执行 PE 命令之后 PE 实体的模式。

Time_to_operate 不带日期的时间差值 DWORD 接通时间：从节能模式 
(PE_energy_saving_mode) 转换到运

行就绪模式 (PE_ready_to_operate) 
的持续时间。

输出期间，PE 实体会动态计算持续时

间。

Remaining_time_to
_
destination

不带日期的时间差值 DWORD 用于切换到另一模式的剩余时间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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属性 值 数据类型 说明

Mode_Power_
Consumption

  REAL 激活节能模式时，PE 实体的功耗。

单位：kW
Energy_
Consumption_
to_Destination

  REAL 当前 PI 转换的能耗

单位： kWh

Energy_
Consumption_
to_operate

  REAL PE 实体从节能模式 (PE_energy-
saving mode) 转换到运行就绪模式 
(PE_ready_to_operate) 期间的能耗

单位：kWh

PI 命令“PE_Identify” (S7-1200, S7-1500)

说明

PE 命令“PE_Identify”用于读出 PE 实体支持的 PE 命令的数目和说明。所支持的特定命令数目

取决于 PE 实体。由于 PE_Identify 本身就是一个 PE 命令，因此在一个肯定响应中至少会输

出三个支持的 PE 命令：Start_Pause、End_Pause 和 PE_Identify。

调用 PE 命令“PE_Identify”
可通过带有以下参数的指令“PE_CMD (页 2951)”调用命令“PE_Identify”：

参数 值 说明

CMD 5 调用命令“PE_Identify”。
CMD_MODIFIER 0 命令“PE_Identify”的命令调用没有其它指定。

CMD_PARA_LEN 0 参数 CMD_PARA 的长度为 0 字节。

CMD_PARA 不相关 -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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响应帧 (Service Data Response)
PE 实体响应帧的以下数据将被写入到参数 RESPONSE_DATA 引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 2951)”）：

属性 值 数据类型 说明

Count 1 6 BYTE 支持的 PROFIenergy 命令的数目

Start_Pause 1 BYTE 支持的第一个 PE 命令  (Service_Request_ID)
End_Pause 2 BYTE ...
Query_Modes 3 BYTE ...
PEM_Status 4 BYTE ...
PE_Identify 5 BYTE ...
Query_Measurement 16 BYTE 支持的 后一个 PE 命令  (Service_Request_ID)
1 所支持的命令数目与制造商相关，并取决于使用的 PE 实体。如果所有 6 个 PE 命令都支持，则可使用以上

表格中所列值作为相应的响应帧。

PI 命令“Query_Measurement”-“Get_Measurement_list” (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 PE 命令“Query_Measurement”和子命令（调节器）“Get_measurement_list”来查询 PE 
实体支持的特定测量值。 支持的测量值将以列表形式输出到由 RESPONSE_DATA 参数引用的

数据块中。

调用 PE 命令“Query_Measurement”-“Get_Measurement_list”
通过带有以下参数的“”指令可调用该命令： (页 2951)

参数 值 说明

CMD 16 调用命令“Query_Measurement”。
CMD_MODIFIER 1 指定命令调用： 选择命令“Get_Measurement_List”输出所支持的测量值列

表。

CMD_PARA_LEN 0 参数 CMD_PARA 的长度为 0 字节。

CMD_PARA 无关 -

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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响应帧 (Service Data Response)
PE 实体响应帧的以下数据将被写入到参数 RESPONSE_DATA 引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 2951)”）：

属性 值 数据类型 说明

Count - BYTE 测量 ID 的数目

reserved - BYTE  
...      
Measurement_ID - WORD 第一个受支持的 Measurement_ID。Measurement_ID 与制

造商特定相关。 更多信息，请参见各 PE 实体手册。

Accuracy_Domain - BYTE 请参见“精度域”表。

Accuracy_Class - BYTE 请参见“精度等级”表。

Range - REAL 指定测量值的刻度终值（仅限于精度域 1）。 属性范围将使

用通过属性 Measurement_ID 定义的单位（每个 
Measurement_ID 仅使用一个单位）。 

...      
Measurement_ID - WORD 后一个受支持的 Measurement_ID
Accuracy_Domain - BYTE 请参见“精度域”表。

Accuracy_Class - BYTE 请参见“精度等级”表。

Range - REAL 指定测量值的刻度终值（仅限于精度域 1）。 属性范围将使

用通过属性 Measurement_ID 定义的单位（每个 
Measurement_ID 仅使用一个单位）。

精度域

精度域 说明

0 预留

1 以刻度终值的百分比来输出精度偏差。 可能的偏差百分比细分为精度等级（参见表： 精
度域 1 和 2 的精度等级）。

2 以当前测量值的百分比来输出精度偏差。 可能的偏差百分比细分为精度等级（参见表： 
精度域 1 和 2 的精度等级）。

指令
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精度域 说明

3 测量精度遵守标准 IEC 61557-12。 
在表格“精度域 3 的精度等级”中分别列出了对不带外部传感器设备的性能测量和监视 
(PMD) 的功能性能等级以及对带有外部传感器设备的 PMD 的系统性能等级。

4 精度项目遵守标准 EN 50470-3 第 8 章的规定（参见表： 精度域 4 的精度等级）。

精度等级

表格 4-34 精度域 1 和 2 的精度等级

精度等级 0 1 2 3 4 5 6 7 8
含义 预留 0.01% 0.02% 0.05% 0.1% 0.2% 0.5% 1% 1.5%
 
精度等级 9 10 11 12 13 14 15 >15
含义 2% 2.5% 3% 5% 10% 20% >20% 未定义

表格 4-35 精度域 3 的精度等级

精度等级 0 1 2 3 4 5 6 7 8
含义 预留 0,02 0,05 0,1 0,2 0,5 1 1,5 2
 
精度等级 9 10 11 12 13 14 >13
含义 2,5 3 5 10 20 20% 未定义

表格 4-36 精度域 4 的精度等级

精度等级 0 1 2 3 4 5 6 >7
含义 预留 0,5 1,0 1,5 2,0 2,5 3,0 未定义

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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PI 命令“Query_Measurement”-“Get_Measurement_values” (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 PE 命令“Query_Measurement”和子命令（调节器）“Get_measurement_values”来输出 
PE 实体支持的测量值列表。 测量值将以列表形式输出到由 RESPONSE_DATA 参数引用的数

据块中。

调用 PE 命令“Query_Measurement”-“Get_Measurement_values”
通过带有以下参数的“PE_CMD (页 2951)”指令可调用该命令：

参数 值 说明

CMD 16 调用命令“Query_Measurement”。
CMD_MODIFIER 2 指定命令调用： 选择命令“Get_Measurement_Values”来输出所支持的测

量值列表。

CMD_PARA_LEN 0 取决于测量值数目。 参数长度来自于属性 count 以及所传送测量值的属

性的长度之和。

CMD_PARA VARIANT VARIANT 指针，该指针指向待查询测量值列表的数据结构（请参见

“CMD_PARA 参数”）。

参数 CMD_PARA
CMD_PARA 参数处由 VARIANT 指针指定的结构必须进行以下设置：

属性 值 数据类型 说明

Count - BYTE 测量值数目 (Measurement-IDs)
reserved 0 BYTE 未使用

Measurement_ID - WORD 查询的第一个测量值

...      
Measurement_ID - WORD 查询的 后一个测量值

指令
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响应帧 (Service Data Response)
将 PE 实体的以下响应帧数据写入参数 RESPONSE_DATA 处引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 2951)”）：

属性 值 数据类型 说明

Count 1 - BYTE 测量值数目 (Measurement-IDs)
reserved 0 BYTE 未使用

       
Length_of_Struct
ure

2 到 65535 WORD 结构的长度（字节）

Measurement_Dat
a_Structure_ID

1 = 简单值 BYTE 定义下面的结构。

Measurement_ID 0 到 65535 WORD 支持的测量值的 ID。
Status_of_
Measurement_Val
ue

1 到 3 BYTE 测量值的状态：

• 1: 有效

• 2: 不支持

• 3: 无效

Transmission_Dat
a_Type

- REAL  

End_of_demand - TOD 具有数据类型 TimeOfDay 的可选时间戳记。

...      
Length_of_Struct
ure

- WORD 结构的长度（字节）

Measurement_Dat
a_Structure_ID

- BYTE 定义下面的结构。

Measurement_ID - WORD 支持的测量值的 ID。
Status_of_Measur
ement_Value

- BYTE 测量值的状态：

• 1: 有效

• 2: 不支持

• 3: 无效

Transmission_Dat
a_Type

- REAL  

End_of_demand - TOD 具有数据类型 TimeOfDay 的可选时间戳记。

1 若所查询的测量值的数据长度超过协议层 PDU（协议数据单元）的大小，则不会完全传送数据，而只是输

出所支持的测量值。

指令
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智能设备 / 智能从站 (S7-1200, S7-1500)

PE_I_DEV：智能设备中的 PROFIenergy 控制命令 (S7-1200, S7-1500)

说明

可通过指令“PE_I_DEV”处理智能 IO 设备（智能设备）中的 PROFIenergy 配置文件。

• 智能设备中的用户程序将循环调用指令“PE_I_DEV”并接收所有 PROFIenergy 命令。

• 通过组态辅助块将生成 PROFIenergy 响应。还可以对暂停时的响应进行编程。必须在 
10 秒内提供响应数据；否则 IO 控制器中指令的 STATUS 参数处会出现“状态冲突 
0x80B5”。

注：在兼容 PROFIenergy 的标准 IO 设备（如，ET 200S）中，固件程序将执行这些功能。 
使用该指令无需具有 PROFIenergy 标准的专业知识。 

PROFIenergy 辅助块（PE 辅助块）

PE 辅助块用于生成响应帧。只需在相关块的输入参数处输入响应数据（纯文本形式）即可。

• 每个 PROFIenergy 命令，都有一个对应于肯定响应的辅助块：

– PE 命令“Start_Pause”：PE_Start_RSP (页 2992)
– PE 命令“End_Pause”：PE_End_RSP (页 2994)
– PE 命令“Query_modes”-“List_Energy_Saving_Modes”：PE_List_Modes_RSP (页 2995)
– PE 命令“Query_modes”-“Get_Mode”：PE_Get_Mode_RSP (页 2996)
– PE 命令“PEM_Status”：PE_PEM_Status_RSP (页 2998)
– PE 命令“PE_Identify”：PE_Identify_RSP (页 3000)
– PE 命令“Query_Measurement”-

“Get_Measurement_list”：PE_Measurement_List_RSP (页 3002)
– PE 命令“Query_Measurement”-

“Get_Measurement_values”：PE_Measurement_Value_RSP (页 3003)
• 除 PROFIenergy 命令之外，还有一个对应于否定响应的附加辅助块（请参见 PE_Error_RSP 

(页 2991)）。

指令
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辅助块的互连

指令“PE_I_DEV”和辅助块将一起执行。其中一些参数简单互连在一起的。下图显示了需要进

行互连的参数。

参数

下表列出了“PE_I_DEV”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

复位此指令。

ID Input HW_SUBMOD
ULE

I、Q、M、D、L 或
常量

传送区域的地址，在 IO 控制器中随 
PROFIenergy 的数据提供。

硬件标识符可以在系统常量中找到。

VALID Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

PROFIenergy 控制器中的响应数据已准备

就绪可以发送。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD_PARA Output VARIANT I、Q、M、D、L 参数用于：

• Get mode: PE_mode_ID
• Get measurement values：

Measurement_ID 列表（待读取变量

的 ID 列表；在任意指定时间内，可读

取一个或多个变量）。

大长度：234 个字节

注：对于 S7-1200，指针不能引用 64 位
的数据类型（即不能引用数据类型 
LWORD、LINT 和 ULINT）。

DATA_ERRO
RRSP

InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向包含有 PROFIenergy 控制器确认数据

的数据区域指针。

该指针必须与辅助块中所用指针相匹配。

注：对于 S7-1200，指针不能引用 64 位
的数据类型（即不能引用数据类型 
LWORD、LINT 和 ULINT）。

INDEX Output INT I、Q、M、D、L PROFIenergy 记录的数据记录数目（在 
0x80A0 处设置）

CMD Output INT I、Q、M、D、L PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
符合 PROFIenergy 配置文件（请参见

“CMD 和 CMD_MODIFIER 参数”）。

扩展 PROFIenergy 配置文件之后，可使用

更多 PE 命令 (Service-Request-IDs)。
CMD_
MODIFIER

Output INT I、Q、M、D、L PROFIenergy 子命令：

• 仅当 CMD=3 或 CMD=16 时；请参见

“CMD 和 CMD_MODIFIER 参数”

• 对其它所有命令，"0"。
在 PROFIenergy 配置文件扩展后，可使用

更多子命令。

NEW Output BOOL I、Q、M、D、L PROFIenergy 控制器中的新数据。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 命令完成，但存在错误。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息（请参见“STATUS 参数”）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 2989



CMD 和 CMD_MODIFIER 参数

CMD CMD_
MODIFIER

PROFIenergy 命令 说明

01 0 Start_Pause 启动节能模式或切换到另一个节能模式。

02 0 End_Pause 退出节能模式。

03 1 Query_Modes - List energy 
saving Modes 

输出支持的节能模式。

2 Query_Modes - Get Mode 输出当前启用的节能模式的属性。

04 0 PEM_Status 查询节能模式的状态。

05 0 PE_Identify 读取支持的 PE 命令的数目和说明。

16 1 Query_Measurement - 
Get_Measurement_List 

PE 实体所支持的测量值列表。

2 Query_Measurement - 
Get_Measurement_Values 

PE 实体的测量值的输出。

STATUS 参数

错误信息将在 STATUS 输出参数处输出。如果解释为 ARRAY[1...4] of BYTE，则错误信息的结

构如下所示：

域元素 名称 含义

STATUS[1] Function_Nu
m

错误原因

• B#16#00：无错误

• B#16#DE：读取数据记录时出错

• B#16#DF：写入数据记录时出错

• B#16#C0：由“PE_I_DEV”指令或内部通信指令“PRVREC (页 2911)”和
“RCVREC (页 2900)”引发的错误消息。

STATUS[2] Error_Decode 错误 ID 的位置

• 80：IEC 61158-6 或应用特定标准中定义的 DPV1 错误

STATUS[3] Error_Code_1 错误 ID（当 Error_Decode = 80 时）：

• B1：写入长度错误（数据类型为 VARIANT 时，写入长度错误或长度不

足）。

STATUS[4] Error_Code_2 PROFINET 错误：输出 IO 控制器错误消息。如果没有 PROFINET 错误则将。

同时 STATUS[4] 的值为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

“PRVREC”和“RCVREC”指令的错误消息

“PE_I_DEV”指令使用“PRVREC (页 2911)”和“RCVREC (页 2900)”指令进行通信。这些指令的

错误消息将输出到域元素 STATUS[1] 到 STATUS[4] 中。

有关“PRVREC”和“RCVREC”指令的错误代码的含义，请参见相应的 STATUS (页 2824) 参数说明。

参见

WRREC： 写数据记录 (页 2777)
RDREC： 读取数据记录 (页 2757)
PROFIenergy 说明 (页 2944)

指令 PE_I_DEV 的辅助块 (S7-1200, S7-1500)

PE_Error_RSP： 生成对命令的否定应答 (S7-1200, S7-1500)

说明

如果不支持所请求的命令（通常或临时），则辅助块“PE_Error_RSP”(Response with failure) 
将生成一个否定响应。响应的生成与所请求的命令无关。

参数

下表列出了“PE_Error_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NEW Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。如果将参数

值置位为“1”，则处理辅助块。 
ERROR_CODE Input BYTE I、Q、M、D、L 

或常量

错误编号

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据

区中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 2987)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
当 PROFIenergy 控制器的响应数据就绪可

进行传送时，辅助块将立即设置该参数。 
DATA_
ERRORRSP

InOut VARIANT D 指向存储响应数据的数据区的指针。此参

数与指令“PE_I_DEV (页 2987)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “1”：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “0x80B1”：VARIANT 设置错误，如范

围不正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_Start_RSP： 暂停开始时对命令生成应答 (S7-1200, S7-1500)

说明

辅助块“PE_Start_RSP”（启动暂停）将生成对 PE 命令 Start_Pause (页 2974) 的响应。该指令

将返回设备所切换到的节能模式（PE_MODE_ID 参数）。

如果根据暂停时长区分响应，则在节能模式下可在反馈中返回此状态（暂停时间较短时，

PE_Mode_ID = 1；暂停时间较长时，PE_Mode_ID = 2，等等）。

指令
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参数

下表列出了“PE_Start_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NE
W

Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。如果将参数

值置位为“1”，则处理辅助块。 
CMD Input INT I、Q、M、D、L 

或常量

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 CMD 进行互连。

PE_MODE_ID Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常量

该过程采用的 PE 模式

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据

区中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 2987)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
当 PROFIenergy 控制器的响应数据就绪可

进行传送时，辅助块将立即设置该参数。 
DATA_
ERRORRSP

InOut VARIANT D 指向存储响应数据的数据区的指针。此参

数与指令“PE_I_DEV (页 2987)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “1”：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “0x80B1”：VARIANT 设置错误，如范

围不正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PE_End_RSP： 暂停结束时对命令生成应答 (S7-1200, S7-1500)

说明

辅助块“PE_End_RSP”将生成对 PE 命令 End_Pause (页 2975) 的响应。要从当前模式切换到

“Ready_To_Operate”模式，所需时间将返回为响应值。

参数

下表列出了“PE_End_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NEW Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。如果将参数

值置位为“1”，则处理辅助块。 
CMD Input INT I、Q、M、

D、L 或常量

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 CMD 进行互连。

Time_to_Operat
e

Input DWORD I、Q、M、

D、L 或常量

从当前模式切换到“Ready_To_Operate”所
需的时间。

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、

D、L
在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据

区中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 2987)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、

D、L
该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
当 PROFIenergy 控制器的响应数据就绪可

进行传送时，辅助块将立即设置该参数。

DATA_
ERRORRSP

InOut VARIANT D 指向存储响应数据的数据区的指针。此参

数与指令“PE_I_DEV (页 2987)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度：244 个字节

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、

D、L
• “0”：无错误

• “1”：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、

D、L
• “0”：无错误

• “0x80B1”：VARIANT 设置错误，如范

围不正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_List_Modes_RSP： 生成查询到的节能模式作为应答 (S7-1200, S7-1500)

说明

辅助块“PE_List_Modes_RSP”将生成对 PE 命令 List_Energy_Saving_Modes (页 2976) 的响

应。生成的响应中包含所支持节能模式的数目和 ID。

参数

下表列出了“PE_List_Modes_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NEW Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令的

输出参数 NEW 进行互连。如果将参数值置

位为“1”，则处理辅助块。 
CMD Input INT I、Q、M、D、L 

或常量

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令的

输出参数 CMD 进行互连。

CMD_MODIFIER Input INT I、Q、M、D、L 
或常量

PROFIenergy 子命令（仅当 CMD=3，或 
CMD=16 时，才进行评估）。该参数必须与

“PE_I_DEV”指令的输出参数 
CMD_MODIFIER 进行互连。

Number_of_PE_
Mode_IDs

Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常量

所支持节能模式的数目。

允许的值：1 到 254
PE_MODE_ID Input VARIANT I、Q、M、D、L 指向存储所支持节能模式 ID (PE_Mode_ID) 

的区域。

有效范围：1 到 254。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将输

入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据区

中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 2987)”指令的参数 NEW 
处检测到上升沿后，必须 10 秒内设置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令的

输入 VALID 进行互连。 
当 PROFIenergy 控制器的响应数据就绪可进

行传送时，辅助块将立即设置该参数。 
DATA_
ERRORRSP

InOut VARIANT D 指向存储响应数据的数据区的指针。此参数

与指令“PE_I_DEV (页 2987)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的数

据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “1”：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “0x80B1”：VARIANT 设置错误，如范围

不正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_Get_Mode_RSP： 生成所查询到的能源数据作为应答 (S7-1200, S7-1500)

说明

辅助块“PE_Get_Mode_RSP”将生成对命令 Get_Mode (页 2977) 的响应.该响应框架包含节能

模式的时间、性能或能量数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“PE_Get_Mode_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NEW Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。如果将参数

值置位为“1”，则处理辅助块。 
CMD Input INT I、Q、M、D、L 

或常量

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 CMD 进行互连。

CMD_MODIFIER Input INT I、Q、M、D、L 
或常量

PROFIenergy 子命令（仅当 CMD=3，或 
CMD=16 时，才进行评估）。该参数必须

与“PE_I_DEV”指令的输出参数 
CMD_MODIFIER 进行互连。

PE_Mode_ID Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常量

当前启用的节能模式的 ID。

PE_Mode_Attribut
es

Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常量

有关节能模式的更多信息

Time_min_Pause Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

此 PE 节能模式下的 短暂停时间。

是以下三个参数的总和：

• Time_to_Pause
• Time_to_operate
• Time_min_length_of_stay

Time_to_Pause Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

从 START 参数（请参见“PE_I_DEV 
(页 2987)”）处信号边沿到转换为所请求

的 PE 节能模式时的时间。

Time_to_Operate Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

“PE_ready_to_operate”的 长接通时间。

“Time_to_operate”参数可直接在相关计

算中使用。该值可以为一个静态 大值也

可以由 PE 实体进行动态计算。

Time_min_Lenght
_
of_stay

Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

此 PE 模式下 PE 实体的 短驻留时间。

Time_max_Lengh
t_of_stay

Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

此 PE 模式下 PE 实体 长的驻留时间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

Mode_Power_
Consumption

Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

当前 PE 模式下的能耗，单位为 [kW]。

Energy_Consum_
to_Pause

Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

从“PE_ready_to_operate”切换到当前 PE 
模式时的能耗，单位为 [kWh]。

Energy_Consum_
to_operate

Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

从当前 PE 模式切换到

“PE_ready_to_operate”时的能耗，单位

为 [kWh]。
ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据区

中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 2987)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
当 PROFIenergy 控制器的响应数据就绪可

进行传送时，辅助块将立即设置该参数。 
DATA_
ERRORRSP

InOut VARIANT D 指向存储响应数据的数据区的指针。此参

数与指令“PE_I_DEV (页 2987)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “1”：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “0x80B1”：VARIANT 设置错误，如范

围不正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_PEM_Status_RSP： 生成 PEM 状态作为应答 (S7-1200, S7-1500)

说明

辅助块“PE_PEM_Status_RSP”将生成对命令 PEM_Status (页 2979) 的响应。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“PE_PEM_Status_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NEW Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令的

输出参数 NEW 进行互连。如果将参数值置

位为“1”，则处理辅助块。 
CMD Input INT I、Q、M、D、L 或

常量

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令的

输出参数 CMD 进行互连。

PE_MODE_ID_
Source

Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

PEM_STATUS 的 Source 和 Destination。
值：

• 0x00: PE_POWER_OFF
• 0x01 – 0xFE: 制造商特定

• 0xFF: PE_READY_TO_OPERATE

PE_MODE_ID_
Destination

Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

Time_to_Operat
e1

Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

“PE_ready_to_operate”的 长接通时间。

“Time_to_operate”可直接在相关计算中使

用。该值可以为一个静态 大值也可以由 
PE 实体进行动态计算。

Remaining_time
_
to_destination1

Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

可选：切换到所请求的 PE 模式前的剩余时

间。动态值或静态 大值

Mode_Power_
Consumption2

Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

当前 PE 模式下的能耗，单位为 [kW]。

Energy_
Consumption_
to_Destination2

Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

在切换为所请求的 PE 模式前这段时间内的

能耗，单位为 [kW]。

Energy_
Consumption_
to_operate2

Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

从当前 PE 模式切换到

“PE_ready_to_operate”时的能耗，单位为 
[kWh]。

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将输

入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据区

中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 2987)”指令的参数 NEW 
处检测到上升沿后，必须 10 秒内设置参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令的

输入 VALID 进行互连。 
当 PROFIenergy 控制器的响应数据就绪可进

行传送时，辅助块将立即设置该参数。 
DATA_
ERRORRSP

InOut VARIANT D 指向存储响应数据的数据区的指针。此参数

与指令“PE_I_DEV (页 2987)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的数

据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “1”：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “0x80B1”：VARIANT 设置错误，如范围

不正确

1 如果该时间段无任何限制，则可指定 大值“0xFFFFFFFF”。如果该时间段为“Zero”，则可使用“0x00”。
2 如果未定义能耗值，则可指定“0.0”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_Identify_RSP： 生成所支持的 PROFIenergy 命令作为应答 (S7-1200, S7-1500)

说明

辅助块“PE_Identify_RSP”将生成对命令 PE_Identify (页 2981) 的响应。在对该命令的响应中，

将指定所支持的 PROFIenergy 命令。请注意，由于 PE_IDENTIFY 本身就是一个 PE 命令，因

此必须包含在响应中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“PE_Identify_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NE
W

Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。如果将参数

值置位为“1”，则处理辅助块。 
CMD Input INT I、Q、M、D、L 或

常量

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 CMD 进行互连。

Start_Pause Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

PROFIenergy 相关各命令中的一个参数：

• 0：不支持 PE 命令

• 1：支持 PE 命令End_Pause Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

Query_Modes Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

PEM_Status Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

PE_Identify Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

Query_
Measurement

Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据

区中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 2987)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
当 PROFIenergy 控制器的响应数据就绪可

进行传送时，辅助块将立即设置该参数。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DATA_
ERRORRSP

InOut VARIANT D 指向存储响应数据的数据区的指针。此参

数与指令“PE_I_DEV (页 2987)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “1”：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “0x80B1”：VARIANT 设置错误，如范

围不正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_Measurement_List_RSP： 生成所支持的测量值列表作为应答 (S7-1200, S7-1500)

说明

辅助块“PE_Measurement_List_RSP”将生成对命令 Get_measurement_list (页 2982) 的响

应。在响应中，将指定所支持的测量值 (Measurement-IDs)。

参数

下表列出了“PE_Measurement_List_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NE
W

Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。如果将参数

值置位为“1”，则处理辅助块。 
CMD Input INT I、Q、M、D、L 或

常量

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输出参数 CMD 进行互连。

CMD_MODIFI
ER

Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

PROFIenergy 子命令（仅当 CMD=3，或 
CMD=16 时，才进行评估）。该参数必须

与“PE_I_DEV”指令的输出参数 
CMD_MODIFIER 进行互连。

Count Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

所支持的测量值数目（测量 ID）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

Measurement
_
List

Input VARIANT D 指向具有所支持 Measurement_ID 数组的

指针。

有关基于 PROFIenergy 配置文件的数组结

构信息，请参见“PI 命令

“Query_Measurement”-
“Get_Measurement_list” (页 2982)” 

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据

区中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 2987)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
当 PROFIenergy 控制器的响应数据就绪可

进行传送时，辅助块将立即设置该参数。 
DATA_
ERRORRSP

InOut VARIANT D 指向存储响应数据的数据区的指针。此参

数与指令“PE_I_DEV (页 2987)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “1”：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “0x80B1”：VARIANT 设置错误，如范

围不正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_Measurement_Value_RSP： 生成所查询的测量值作为应答 (S7-1200, S7-1500)

说明   
辅助块“PE_Measurement_Value_RSP”将生成对命令 Get_measurement_values (页 2985) 的
响应。在此响应中，将返回所请求的测量值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“PE_Measurement_Value_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NE
W

Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令的

输出参数 NEW 进行互连。如果将参数值置

位为“1”，则处理辅助块。 
CMD Input INT I、Q、M、D、L 或

常量

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令的

输出参数 CMD 进行互连。

CMD_MODIFI
ER

Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

PROFIenergy 子命令（仅当 CMD=3，或 
CMD=16 时，才进行评估）。该参数必须与

“PE_I_DEV”指令的输出参数 
CMD_MODIFIER 进行互连。

Count Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

测量值的数目 (Measurement_Values)

Measurement
_Values

Input VARIANT D 指向具有测量值 (Measurement_IDs) 数组

的指针。

有关基于 PROFIenergy 配置文件的数组结构

信息，请参见“PI 命令

“Query_Measurement”-
“Get_Measurement_values” (页 2985)” 

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将输

入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据区

中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 2987)”指令的参数 NEW 
处检测到上升沿后，必须 10 秒内设置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 2987)”指令的

输入 VALID 进行互连。 
当 PROFIenergy 控制器的响应数据就绪可进

行传送时，辅助块将立即设置该参数。 
DATA_
ERRORRSP

InOut VARIANT D 指向存储响应数据的数据区的指针。此参数

与指令“PE_I_DEV (页 2987)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的数

据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度：244 个字节

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “1”：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “0x80B1”：VARIANT 设置错误，如范围

不正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

4.1.4.7 模块参数分配 (S7-1500)

写入和读取数据记录 (S7-1500)

原理

某些模块具有一个只写系统数据区域，程序可向该区域传送数据记录。该区域中包含编号从 0 
到 240 的数据记录。并非所有模块都包含全部数据记录（见下表）。

在模块中，还可包含一个系统数据区域。在用户程序中，只能对该系统数据区域进行读访问。

该区域中包含编号从 0 到 240 的数据记录。并非所有模块都包含全部数据记录（见下表）。

说明

有些模块具有这两个系统数据区域。它们是两个分开的区域，唯一的共同点是它们的逻辑结

构相同。

只写系统数据区域

下表说明了只写系统数据区域的结构，各个数据记录的允许大小，以及可向该区域写入的指

令。

数据记录编号 内容 大小 可使用指令写入

0 参数 - WR_DPARM (页 3016)
1 参数 - WR_DPARM (页 3016)
2 至 127 用户数据 每个 ≤ 240 字节 WR_DPARM (页 3016)

WR_REC (页 2895)
128 至 240 参数 每个 ≤ 240 字节 WR_DPARM (页 3016)

WR_REC (页 2895)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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只读系统数据区域

下表说明了只读系统数据区域的结构，各个数据记录的允许大小，以及可用于读取数据区域

的指令。

数据记录

编号

内容 大小 可使用指令读取

0 模块特定诊断数据（整

个系统的标准设置）

4 个字节 RD_REC (页 2890)

1 通道特定诊断数据

（包括数据记录 0）
4 至 220 个字节 RD_REC (页 2890)

2 至 127 用户数据 每个 ≤ 240 字节 RD_REC (页 2890)
128 至 240 诊断数据 每个 ≤ 240 字节 RD_REC (页 2890)

系统资源

如果以较短时间间隔依次启动多个不同步的数据记录传送，则由操作系统分配系统资源可确

保执行所有作业，各个作业之间不会相互干扰。

如果达到系统资源的限制，则这种情况将在 RET_VAL 中加以指示。通过重复执行该作业，可

对这种临时错误状况进行补救。

一个指令类型可同时处于激活状态的作业的 大数目取决于 CPU。

RD_DPAR：读取模块数据记录 (S7-1500)

说明

使用此指令，可以读取编号为已组态系统数据中寻址组件的 INDEX 的数据记录。该组件可

以是中央机架中的一个模块或一个分布式组件（PROFIBUS DP 或 PROFINET IO）。

输出参数 TRUE 的值为 VALID ，表示数据记录已成功传送到目标区域 RECORD 中。此时，输

出参数 LEN 包含所读取数据的长度（字节）。

如果在数据记录的传送过程中发生错误，则通过输出参数 ERROR  指示错误。在这种情况下，

输出参数 STATUS 中包含错误信息。

说明

有关数据记录的信息

有关数据记录编号和结构的信息，请参见相关模块的产品手册。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能描述

“RD_DPAR”为异步执行指令。即，该指令的执行可以跨多个调用。通过 REQ = 1 来调用

“RD_DPAR”，即可启动数据记录传送。

输出参数 BUSY  和输出参数 STATUS  的第 2 个和第 3 个字节用于显示作业状态。STATUS  的
第 2 个和第 3 个字节与不同步执行的指令的输出参数 RET_VAL 一致。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”。
输出参数 BUSY 的值为 FALSE 时，表示数据记录已传送完成。 

参数

下表列出了“RD_DPAR”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

REQ = 1：读取请求

LADDR Input HW_IO I、Q、M、D、L 或
常量

组件或模块（例如输入模块）的硬件标识

符。

此编号是自动分配的。

INDEX Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号

RECORD InOut VARIANT I、Q、M、D、L 读取数据记录的目标范围

VALID Output BOOL I、Q、M、D、L 已收到新的数据记录，并且有效

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：作业尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1：读取过程中发生错误。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L • 调用 ID（字节 2 和 3）或错误代码

• 字节 1：B#16#00，未出错时。否则

为 DPV1-PDU 的函数 ID：在数据记录

读取 B#16#DE 出错时，在数据记录写

入 B#16#DF 出错时。如果没有使用 
DPV1 协议元素：B#16#C0。

• 字节 4：制造商特定的错误 ID 扩展

LEN Output INT I、Q、M、D、L 所读取数据记录信息的长度

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 STATUS

错误代码*
(W#16#...)

说明 限制

0000 无错误 -
7000 首次调用时，REQ=0：未激活数据传送；BUSY 的值为“0”。 -
7001 首次调用时，REQ=1：已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。 分布式 I/O
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：数据传送已激活；BUSY 的值为“1”。
分布式 I/O

8092 VARIANT 指针的类型非法 -
8093 参数 LADDR 中指定的地址无效。 -
80B0 指令不支持该模块类型，或模块无法识别 

数据记录。

-

80B1 待发送数据记录 
的长度 
不正确。 

-

80C3 所需资源（存储器等）当前被占用。  
常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” -
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，将读取数字量输入模块的整个参数数据记录。 
有关数据记录的更多信息，请参见“数据记录类型概述 (页 2749)”。
在全局数据块中，创建 9 个变量（用于数据存储）和结构“record”。（有关该结构的组成，将

在下文中介绍。）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连参数：“SLI_itemiseByte_RD_DPAR”函数

要传递位序列 (0..7) 的值，可创建函数“SLI_itemiseByte_RD_DPAR”。 
在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：根据程序段 1 的示例，为所有位 (0..7) 创建互连。

互连参数：“SLI_FB_RD_DPAR”函数块

在函数块“SLI_FB_RD_DPAR”中，创建以下局部变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 1：互连“RD_DPAR”指令的参数，如下所示：

程序段 2：要转换该变量，需按下图所示互连“Mode_Channel0”变量。此时，将互连函数

“SLI_itemiseByte_RD_DPAR”中所有的输入和输出 (0..7)。

硬件标识符

创建一个输入模块并读取该输入模块属性中的硬件 ID。并通过输入参数 LADDR（“laddr”）存

储该硬件标识符。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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结果（函数块“SLI_FB_RD_DPAR”）
输入参数 REQ（“start”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“RD_DPAR”。“RD_DPAR”指令将通

过输入参数 LADDR（“laddr”），调用该模块。通过输入参数 INDEX（“dataRecNbr”），系统

将调用该模块中编号为“128”的数据记录。在多次调用过程中，“RD_DPAR”指令将读取该数据

记录，并通过参数 RECORD（“record”）进行保存。 
通过输出参数 LEN（“lengthRec”），可存储所读取数据记录的长度。根据输入参数 MLEN
（“maxLen”）的值，值为“0”时，待读取的数据记录信息将不受限制。

在执行过程中，输出参数 BUSY（“busy”）将置位为“TRUE”；VALID（“checkedValid”）将置位

为“FALSE”。在执行完成后，将输出成功读取的结果（“checkedValid”到“TRUE”）。并在输出

参数 STATUS（“status”）处，显示该块的状态。该过程成功执行且无任何错误。

数据记录 128 中包含该模块所有通道的参数信息。变量“ByteOfDataRec”的值“2”与每个通道

的数据长度相关。此外，它还提供有关状态与操作模式的信息。

将读取的数据记录上传到通道 1 中：

为了更为详尽的说明数据记录 128 中的数据，在此将 BYTE 值转换成一个位串。这里，以通

道 0 的操作模式为例：由于位 1 和 2 将置位为“TRUE”，通道 0 的输入延时时间将为 3.2 ms。
有关参数数据记录结构或通道的详细信息，请参见模块的设备手册。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

RD_DPARM：读取已组态系统数据中的数据记录 (页 3014)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

RD_DPARA：异步读取模块数据记录 (S7-1500)

说明

使用此指令，可以读取编号为已组态系统数据中所选模块的 RECNUM  的数据记录。读取的

数据记录将保存在由参数 RECORD  指定的目标范围中。

说明

有关数据记录的信息

有关数据记录编号和结构的信息，请参见相关模块的产品手册。

功能描述

“RD_DPARA”为异步执行指令。即，该指令的执行可以跨多个调用。通过 REQ = 1 来调用该

指令，即可启动读取过程。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY  用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“RD_DPARA”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

REQ = 1：读取请求

LADDR Input HW_IO I、Q、M、D、L 或
常量

组件或模块（例如输入模块）的硬件标

识符。

此编号是自动分配的。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返

回值将包含错误代码。

如果传送过程中未发生错误，则有以下

不同情况：

• 如果目标范围大于读取的数据记录，

则 RET_VAL  的值为实际读取的数据记

录长度（字节）。

• 如果读取的数据记录等于目标范围的

长度，则 RET_VAL  的值为“0”。
BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：作业尚未完成。

RECORD Output VARIANT I、Q、M、D、L 读取数据记录的目标范围。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明 限制

0000 无错误 -
7000 首次调用时，REQ=0：未激活数据传送；BUSY 的值为 0。 -
7001 首次调用时，REQ=1：已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。 分布式 I/O
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：数据传送已激活；BUSY 的值为“1”。
分布式 I/O

8092 在 RECORD 参数中指定的数据类型不是（数组）位字符串或整

数。

-

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码*
(W#16#...)

说明 限制

8093 参数 LADDR 中指定的地址无效。 -
80B0 指令不支持该模块类型，或模块无法识别 

数据记录。

-

80B1 待发送数据记录 
的长度 
不正确。对于 RD_DPARM (页 3014)：由  
RECORD  指定的目标范围过小。

-

80C3 所需资源（存储器等）当前被占用。  
常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” -
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

RD_DPARM：读取已组态系统数据中的数据记录 (S7-1500)

使用

说明

使用限制

“RD_DPARM”指令仅适用于从 S7-300/400 CPU 到 S7-1500 CPU 的移植操作。其它所有情况

下，均可使用“RD_DPARA”指令。

说明

使用此指令，可以读取编号为已组态系统数据中寻址模块的 RECNUM 的数据记录。读取的

数据记录将保存在由参数 RECORD 指定的目标范围中。

说明

有关数据记录的信息

有关数据记录编号和结构的信息，请参见相关模块的产品手册。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能描述

“RD_DPARM”为异步执行指令。即，该指令的执行可以跨多个调用。

作业状态由输出参数 RET_VAL 指示。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

参数

下表列出了“RD_DPARM”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

地址区域标识符：

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果模块是混合型模块，则必须指定低位

地址区域标识符。如果这些地址相同，则

指定 B#16#54。
LADDR Input HW_IO I、Q、M、D、L 或

常量

组件或模块（例如输入模块）的硬件标识

符。

此编号是自动分配的。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号（值范围：0 到 240）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果读取数据记录在目标范围内， 
且传输中没有发生错误， 
则读取数据记录长度单位为字节。

在指令执行过程中如果发生错误，则返回

值将包含错误代码。

RECORD Output VARIANT I、Q、M、D、L 读取数据记录的目标范围。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明 限制

0000 无错误 -
7001 首次调用：数据传输已启动 分布式 I/O
7002 中间调用：数据传输已激活 分布式 I/O
8090 指定的逻辑基址无效。 -
8092 在 RECORD 参数的 VARIANT 引用中指定除 BYTE  以外的类型。 -
8093 该指令不适用于通过 LADDR 选择的模块。 -
80B0 指令不支持该模块类型，或模块无法识别 

数据记录。

-

80B1 由  
RECORD  指定的目标范围过小。

-

80C3 所需资源（存储器等）当前被占用。 -
常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” -
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

WR_DPARM：传送数据记录 (S7-1500)

说明

使用指令“WR_DPARM”，可以将编号为 RECNUM  的数据记录从组态数据传送到寻址模块中。

该数据记录可以是静态，也可以是动态的。

说明

有关数据记录的信息

有关数据记录编号和结构的信息，请参见相关模块的产品手册。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“WR_DPARM”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

REQ = 1：写入请求

LADDR Input HW_IO I、Q、M、D、L 或
常量

组件或模块（例如输入模块）的硬件标识

符。

此编号是自动分配的。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回

值将包含错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：写入过程尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明 限制

0000 无错误 -
7000 首次调用时，REQ=0：未激活数据传送；BUSY 的值为 0。 -
7001 首次调用时，REQ=1：已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。 分布式 I/O
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：数据传送已激活；BUSY 的值为“1”。
分布式 I/O

8093 参数 LADDR 中指定的地址无效。 -
80A1 将数据记录发送到模块期间进行否定确认（发送过程中模块故

障或未插入）。

-

80A2 第二层的 DP 协议错误，DP 从站中可能存在硬件/接口错误。 分布式 I/O
80A3 用户接口/用户的 DP 协议错误。 分布式 I/O
80A9 不支持该函数。 -
80B0 指令不支持该模块类型，或模块无法识别 

数据记录。

-

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码*
(W#16#...)

说明 限制

80B1 待发送数据记录 
的长度 
不正确。 

-

80B2 所组态的插槽 
未占用。

-

80B3 实际的模块类型与 
指定的模块类型 
不匹配。

-

80B6 访问被拒绝 -
80C1 模块尚未处理之前写入作业的数据（同一数据记录）。 -
80C3 所需资源（存储器等）当前被占用。  
80C4 发生内部临时错误。作业无法执行。

重复执行该作业。如果经常发生该错误，则需检查是否安装有

电气干扰源。

-

80C5 没有插入或已禁用分布式 I/O。 分布式 I/O 
80C6 因优先级中止导致数据记录传送取消（重新启动或后台运行）。分布式 I/O 
80D0 该模块没有任何输入。 -
80D1 未组态该模块的数据记录编号（数据记录编号 

不允许大于 241）。

-

80D2 无法根据模块的类型标识符为模块分配参数。 -
80D5 数据记录是静态的。 -
常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” -
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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4.1.4.8 中断 (S7-1200, S7-1500)

ATTACH：将 OB 附加到中断事件 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用指令“ATTACH”为硬件中断事件指定一个组织块 (OB)。
• 在 OB_NR 参数中输入组织块的符号或数字名称。随后将其分配给 EVENT 参数中指定的

事件。

• 在 EVENT 参数处选择硬件中断事件。已经生成的硬件中断事件列在“系统常量”(System 
constants) 下的 PLC 变量中。

如果在成功执行“ATTACH”指令后发生了 EVENT 参数中的事件，则将调用 OB_NR 参数中的组

织块并执行其程序。

使用 ADD 参数指定应取消还是保留该组织块到其它事件的先前指定。如果 ADD 参数的值为

“0”，则现有指定将替换为 新指定。

硬件中断事件

如果事件的未决时间不够长，则可使用硬件中断。在运行过程中，硬件中断将对这些事件进

行响应。每个硬件中断可以分配给多个硬件中断 OB。这些 OB 包含对特定事件的响应。

可以为不同的事件创建硬件中断。例如：

• 检测数字量输入的上升沿或下降沿。

• 超出模拟量输入的既定下限和上限。

• 高速计数器的方向反转、外部重置、上溢/下溢等。

工作原理

每个硬件中断可以分配给一个硬件中断 OB，当发生硬件中断事件时，将该 OB 放入队列进

行处理。OB 和事件的分配可以在组态时或运行时进行：

• 要在组态时将事件分配给 OB，请在“硬件中断”(Hardware interrupts) 下的硬件配置中为

事件选择硬件中断 OB。
• 使用 ATTACH 指令在运行时进行分配。事件和硬件中断 OB 的分配通过 EVENT 和 OB_NR 

参数进行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“ATTACH”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_ATT I、Q、M、D、L 或常

量

组织块（ 多支持 32767 个。）

EVENT Input EVENT_ATT I、Q、M、D、L 或常

量

要分配给 OB 的硬件中断事件。 
必须首先在硬件设备配置中为输入或高

速计数器启用硬件中断事件。

ADD Input BOOL I、Q、M、D、L 或常

量

对先前分配的影响：

• ADD=0（默认值）：该事件将取代

先前为此 OB 分配的所有事件。

• ADD=1：该事件将添加到此 OB 之前

的事件分配中。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#....) 

说明

0 无错误

8090 OB 不存在

8091 OB 类型错误

8093 事件不存在

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，将为创建的硬件中断事件指定一个硬件中断 OB (OB40)。 

要求：

在“属性 > 输入 0-15 > ... > 通道 0”(Properties > Inputs 0-15 > ... > Channel 0) 中，创建一

个输入模块 (DI) 并组态一个上升沿硬件中断事件。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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所组态硬件中断事件的以下硬件 ID 将存储在输出参数 EVENT（“event”）中。 

数据存储

在全局数据块中，创建 9 个变量进行数据存储。通过指令“ATTACH”的输入参数 OB_NR
（“obNbr”），可存储待分配 OB (OB40) 的编号。 

要调用硬件中断事件，可创建带有 PLC 变量的变量表（地址“I0.0”）。

互连

互连该指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连以下 PLC 变量，调用硬件中断事件。

程序段 2：

程序段 3：

要进行复位，可互连“testValue2”和“SLI_ATTACH_force”，如下所示。

程序段 4：

在 OB40 中创建以下互连：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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执行过程

当常开触点（“start”）的信号状态为“TRUE”时，执行“ATTACH”指令并将事件分配给该 OB。输

入参数 ADD（“add”）的值“FALSE”时，该事件将取代先前为 OB40 分配的所有事件。输出参

数 RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。 
当程序段 2 中常开触点（“signal”）的信号状态为“TRUE”时，PLC 变量“SLI_ATTACH_force”的
信号状态将置为“TRUE”，并执行 OB40。调用 OB40 时，“testValue1”的值传送到“testValue2”
中。 
当常开触点（“start”和“signal”）的信号状态为“FALSE”时，在程序段 4 中将复位“testValue2”和
“SLI_ATTACH_force”的值。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

DETACH：将 OB 与中断事件脱离 (S7-1200, S7-1500)

说明

运行期间使用该指令取消组织块到一个或多个硬件中断事件的现有分配。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在 OB_NR 参数中输入组织块的符号或数字名称。将取消 EVENT 参数中指定的事件分配。

• 如果在 EVENT 参数处选择了单个硬件中断事件，则将取消 OB 到该硬件中断事件的分配。

当前存在的所有其它分配仍保持激活状态。可以使用操作数占位符下拉列表选择一个单

独的硬件中断事件。

• 如果未选择硬件中断事件，则当前分配给此 OB_NR 组织块的所有事件都会被分开。

参数

下表列出了“DETACH”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_ATT I、Q、M、D、L 或常

量

组织块（ 多支持 32767 个。）

EVENT Input EVENT_ATT I、Q、M、D、L 或常

量

硬件中断事件

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#....) 

说明

0 无错误

1 不存在任何分配（警告）

8090 OB 不存在

8091 OB 类型错误

8093 事件不存在

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，将硬件事件分配给一个硬件中断 OB (OB41)，之后再取消该分配。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求：

创建有一个名为“SLI_iOB_DETACH”的硬件中断 OB (OB41)。在“属性 > 输入 0-15 > ... > 通道 
1”(Properties > Inputs 0-15 > ... > Channel 1) 中，创建一个输入模块 (DI) 并组态一个上升沿

硬件中断事件。 

所组态硬件中断事件（“Rising edge 1”）的以下硬件 ID 将存储在输出参数 EVENT（“event”）
中。 

数据存储：

在全局数据块中，创建 10 个变量进行数据存储。通过指令“ATTACH”和“DETACH”的输入参数 
OB_NR（“obNbr”），可存储待分配 OB (OB41) 的编号。 

要调用硬件中断事件，可创建带有 PLC 变量的变量表（地址“I1.0”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连：

要调用指令，可创建函数块（“SLI_FB_DETACH”）。 
程序段 1：互连“ATTACH”指令的参数，如下所示：

程序段 2：互连以下 PLC 变量，调用硬件中断事件。

程序段 3：转发对该硬件中断事件的调用，如下所示：

程序段 4：互连“DETACH”指令的参数，如下所示：

程序段 5：要进行复位，可互连“testValue2”和“SLI_DETACH_event”，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在 OB41 中创建以下互连：

执行过程

当常开触点（“startAttach”）的信号状态为“TRUE”时，执行“ATTACH”指令并将事件分配给 
OB41。输入参数 ADD（“add”）的值“FALSE”时，该事件将取代先前为 OB41 分配的所有事件。

输出参数 RET_VAL（“retValAtt”）用于指示处理无错误。 

当程序段 2 中常开触点（“signal”）的信号状态为“TRUE”时，硬件中断事件

（“SLI_DETACH_event”）将置位为“TRUE”。将调用 OB41 并将“testValue1”的值传送到 OB41 
中的“testValue2”内。当硬件中断事件返回的信号状态为“TRUE”，将调用 OB41 并在程序 3 中
通过线圈显示（“scannedSignal”）进行显示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果“testValue1”和“testValue2”的值相同，则执行指令“DETACH”并将该事件从 OB41 中分离

出来。输出参数 RET_VAL（“retValDet”）用于指示处理无错误。 

当变量“startAttach”的信号状态为“FALSE”时，在程序段 5 中将复位“testValue2”和 PLC 变量

的值。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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循环中断 (S7-1200, S7-1500)

SET_CINT： 设置循环中断参数 (S7-1200, S7-1500)

说明       
通过该指令，可置位循环中断 OB 的参数。根据 OB 的具体时间间隔和相位偏移，生成循环

中断 OB 的开始时间。

• OB 的时间间隔是指周期调用该 OB 的时间间隔。例如，如果时间间隔为 100 μs，则在程

序执行期间会每隔 100 μs 调用该 OB 一次。

• 相位偏移是指循环中断 OB 调用偏移的时间间隔。可使用相位偏移处理精确时基中低优先

级的组织块。 
如果不存在该 OB 或者不支持所用的时间间隔，则 RET_VAL 参数中会输出对应的错误报警。

如果 CYCLE 参数中的时间间隔为“0”，表示未调用该 OB。

说明

运行期间更改时间间隔

运行期间使用“SET_CINT”指令更改循环中断 OB 的时间间隔可能导致时间间隔的值并非是新

定义的值。与新定义值的偏差是以下两个时间差的总和：

• 当前 PLC 时间（调用“SET_CINT”时的 PLC 时间）与使用旧时间间隔时循环中断 OB 的 后一个
开始时间的时间差

• 使用新时间间隔时循环中断 OB 的第一个开始时间与当前 PLC 时间的时间差

有关该问题的详细说明，请参见：AUTOHOTSPOT

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能描述

如果在同一时间间隔内同时调用低优先级 OB 和高优先级 OB，则只有在执行完高优先级 OB 
后才会调用低优先级 OB。低优先级 OB 的调用时间可能有所偏移，这取决于执行高优先级 OB 
的时间长度。

如果为低优先级 OB 组态的相位偏移大于对应高优先级 OB 的当前执行时间，则会在固定时

基内调用该块。

参数

下表列出了“SET_CINT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_CYCLIC I、Q、M、D、L 或常

量

OB 编号 (<32768)

CYCLE Input UDINT I、Q、M、D、L 或常

量

时间间隔（毫秒）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PHASE Input UDINT I、Q、M、D、L 或常

量

相位偏移（毫秒）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#....) 

说明

0 无错误

8090 OB 不存在或者类型错误

8091 时间间隔不正确

8092 相位偏移不正确

80B2 没有为 OB 指定事件

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“循环中断功能的编程示例 (页 3033)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

QRY_CINT： 查询循环中断参数 (S7-1200, S7-1500)

说明   
指令 QRY_CINT 将返回循环中断 OB 的以下参数：

• 循环时间

• 相位偏移

• 循环中断的状态（已启用、已延迟、已过期等）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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该循环中断 OB 由 OB_NR 参数进行标识。

查询的循环中断参数的值对应于执行“QRY_CINT”指令时的值。

参数

下表列出了“QRY_CINT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_CYCLIC 
(INT)

I、Q、M、D、L 或
常量

通过 OB 名（例如 OB_MyOB）寻址的 
OB 编号 (<32768) 或符号

CYCLE Output UDINT I、Q、M、D、L 循环时间 (ms)
PHASE Output UDINT I、Q、M、D、L 相位偏移

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 循环中断的状态：

• 位 0 到位 4：请参见参数 STATUS
• 其它位：始终为“0”

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

位 值 含义

0 0 未使用（始终为“0”）。

1 0 已启用循环中断。

1 已延迟循环中断。

2 0 循环中断未启用或者已到期。

1 已启用循环中断。

3 0 未使用（始终为“0”）。

4 0 不存在具有指定编号的 OB。
1 存在具有指定编号的 OB。

其它位 未使用（始终为“0”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL
如果发生错误，则将 RET_VAL 参数中显示相应的错误代码并将 STATUS 参数置位为“0”。

错误代码*
(W#16#....) 

说明

0 无错误。

8090 OB 不存在或者类型错误

80B2 没有为 OB 指定结果。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“循环中断功能的编程示例 (页 3033)”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

循环中断功能的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将读取循环中断 OB (OB31) 的相位和循环时间，并设置一个新的循环时间。 
OB31 具有以下默认值：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

• 要进行调用，需创建一个 OB31。
• 在全局数据块中，创建 12 个变量进行数据存储。

互连参数：“SLI_itemiseStatus_CINT”函数

要评该估状态信息，需创建一个函数“SLI_itemiseStatus_CINT”。
在该函数中创建以下局部变量。

为所有相关位创建互连。

程序段 1：

程序段 2：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 3：

互连参数：“SLI_FB_SET_CINT”函数块

要调用指令，可创建函数块（“SLI_FB_SET_CINT”）。在函数块“SLI_FB_SET_CINT”中创建以

下局部变量。

程序段 1：互连“QRY_CINT”指令的参数，如下所示：

程序段 2：互连“SET_CINT”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 3：互连“SLI_itemiseStatus_CINT”函数的参数，如下所示。

互连参数：OB31
在 OB31 中创建以下互连：

“QRY_CINT”的结果

通过指令“QRY_CINT”和“SET_CINT”的输入参数 OB_NR（“obNbr”），存储待调用 OB 的编号 
(OB31)。 
当常开触点（“executeQry”）的信号状态为“TRUE”时，执行“QRY_CINT”指令并读取 OB31 的
数据。

循环时间将在输出参数 CYCLE（“qryCycle”）中输出。相位偏移在输出参数 PHASE
（“qryPhase”）中输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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输出参数 STATUS（“#statWord”）中将显示 OB31 的状态。输出参数 RET_VAL
（“returnValueQry”）可用于指示该过程是否存在错误。 
OB31 的当前状态信息（“#statWord”），将在程序段 3 中通过函数“SLI_itemiseStatus_CINT”
进行解释，然后通过结构“itemiseStatus”进行输出。 

将变量“#statWord”的值映射到结构“itemiseStatus”中。

“SET_CINT”的结果

当常开触点（“executeSet”）的信号状态为“TRUE”时，执行“SET_CINT”指令。新循环时间将通

过指令“SET_CINT”的输入参数 CYCLE（“setCycle”），传送到 OB31 中。“0”值将作为相位偏移

值存储在输入参数 PHASE（“setPhase”）中。 
输出参数 RET_VAL（“returnValueSet”）用于指示处理无错误。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“SET_CINT”指令执行后，OB31 将保留新的循环中断数据，直至 CPU 转入 STOP 模式。指令

执行后，可将常开触点（“executeSet”）的信号状态再次置位为“FALSE”。“SET_CINT”指令的

执行不影响 OB31 的默认属性。

OB31 的结果

当常开触点（“executeSet”）的信号状态为“TRUE”时，在 OB31 中启动 IEC 定时器“TP”。2 分
钟后，该 IEC 定时器停止运行。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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时间中断 (S7-1200, S7-1500)

SET_TINT： 设置时间中断 (S7-1500)

说明

指令“SET_TINT”用于在用户程序中设置时间中断组织块的开始日期和时间，而不是在硬件配

置中进行设置。

• 通过参数 OB_NR 输入待设置开始日期和时间的时间中断 OB 编号。

• 通过参数 SDT 和 PERIOD，可指定调用时间中断 OB 的时间和频率：

– 一次性调用：在参数 SDT 中输入日期和时间。使用参数 PERIOD 处的值“0”。
– 重复调用：在参数 SDT 中输入首次调用的日期和时间。然后，通过参数 PERIOD 定义 

OB 后续调用的时间间隔。 
在设置开始日期和时间时，请遵循以下规则：

• 参数 SDT 中所指定的日期和时间为系统时间。

• 系统会忽略所指定的秒级和毫秒级开始时间而是设定为“0”。
• 如果要指定一个每月的日期时间中断 OB，则开始日期只能为 1、2、... 28 日。这一限制

条件将防止跳过每月调用（例如，30 天的月份或 2 月份）。

要在当月的 29、30 和 31 号进行调用时，则可将参数 PERIOD 设置为“月

末”(W#16#2001)。
通过“SET_TINT”设置时间中断之后，必需通过指令“ACT_TINT”激活该时间中断。

说明

时间中断 OB 的更多信息

有关时间中断 OB 的其它应用特性，请参见相应 CPU 的组织块说明：

S7-1200：AUTOHOTSPOT
S7-1500：AUTOHOTSPOT
参数 SDT 和 PERIOD 中的设置与时间中断 OB 属性中的时间中断设置相同。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“SET_TINT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_TOD I、Q、M、D、L 或
常量

时间中断 OB 的编号

• 时间中断 OB 的编号为 10 到 17。
• 此外，也可分配从 123 开始的 OB 编

号。

OB 编号通常显示在程序块文件夹和系统

常量中。

SDT Input DT D、L 或常量 开始日期和开始时间

PERIOD Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

从 SDT  开始计时的执行时间间隔：

• W#16#0000 = 单次执行

• W#16#0201 = 每分钟一次

• W#16#0401 = 每小时一次

• W#16#1001 = 每天一次

• W#16#1201 = 每周一次

• W#16#1401 = 每月一次

• W#16#1801 = 每年一次

• W#16#2001 = 月末

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则 
RET_VAL  的实际值中将包含一个错误代

码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 错误（未寻址到时间中断 OB）。

8091 参数 SDT  错误（所指定的日期和时间无效）。

8092 参数 PERIOD 输入错误。

80A1 设置的开始时间为过去的时间。仅当 PERIOD = W#16#0000 时,才会生成该错误代码。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码*
(W#16#...)

说明

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“时间中断函数的编程示例 (页 3048)”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
ACT_TINT： 启用时间中断 (页 3045)

SET_TINTL： 设置时间中断 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“SET_TINTL”用于在用户程序中设置时间中断组织块的开始日期和时间，而不是在硬件配

置中进行设置。

• 通过参数 OB_NR 输入待设置开始日期和时间的时间中断 OB 编号。

• 通过参数 SDT 和 PERIOD，可指定调用时间中断 OB 的时间和频率：

– 一次性调用：在参数 SDT 中输入日期和时间。使用参数 PERIOD 处的值“0”。
– 重复调用：在参数 SDT 中输入首次调用的日期和时间。然后，通过参数 PERIOD 定义 

OB 后续调用的时间间隔。

• 可通过参数 LOCAL 选择由参数 SDT 所指定的时间为本地时间或是系统时间。

• 通过 ACTIVATE 参数，可指定组织块用于该设置的时间：

– ACTIVATE = true：直接应用这些设置。

– ACTIVATE = false：仅在“ACT_TINT (页 3045)”调用后才应用设置：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在设置开始日期和时间时，请遵循以下规则：

• 系统会忽略所指定的秒级和毫秒级开始时间而是设定为“0”。
• 如果要指定一个每月的日期时间中断 OB，则开始日期只能为 1、2、... 28 日。这一限制

条件将防止跳过每月调用（例如，30 天的月份或 2 月份）。

要在当月的 29、30 和 31 号进行调用时，则可将参数 PERIOD 设置为“月

末”(W#16#2001)。
使用本地时间时，请遵循以下规则：

• 从夏令时切换到标准时间：如果调用开始时间在从夏令时切换到标准时间过程中的第二

个小时内的时间中断组织块，则在该时间切换的第一个小时内还会使用延时中断。

• 从标准时间切换到夏令时：如果将跳过的小时指定为进行夏令时切换时的时间，则在单

次执行 (PERIOD = W#16#0000) 时将输出错误代码 16#8091。

说明

时间中断 OB 的更多信息

有关时间中断 OB 的其它应用特性，请参见相应 CPU 的组织块说明：

S7-1200：AUTOHOTSPOT
S7-1500：AUTOHOTSPOT
参数 SDT 和 PERIOD 中的设置与时间中断 OB 属性中的时间中断设置相同。

参数

下表列出了“SET_TINTL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_TOD I、Q、M、D、L 或
常量

时间中断 OB 的编号

• 时间中断 OB 的编号为 10 到 17。
• 此外，也可分配从 123 开始的 OB 编号。

OB 编号通常显示在程序块文件夹和系统常

量中。

SDT Input DTL D、L 或常量 开始日期和开始时间

LOCAL Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

• true：使用本地时间

• false：使用系统时间

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PERIOD Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

从 SDT 开始计时的执行时间间隔：

• W#16#0000  = 单次执行

• W#16#0201 = 每分钟一次

• W#16#0401 = 每小时一次

• W#16#1001 = 每天一次

• W#16#1201 = 每周一次

• W#16#1401 = 每月一次

• W#16#1801 = 每年一次

• W#16#2001 = 月末

ACTIVATE Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

• true：设置并激活时间中断

• false：设置时间中断，并在调用

“ACT_TINT (页 3045)”时激活

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则 
RET_VAL 的实际值中将包含一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 错误（未寻址到时间中断 OB）。

8091 参数 SDT  错误（所指定的日期和时间无效）。

8092 参数 PERIOD 输入错误。

80A1 设置的开始时间为过去的时间。仅当 PERIOD = W#16#0000 时,才会生成该错误代码。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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CAN_TINT：取消时间中断 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“CAN_TINT”可用于删除指定时间中断组织块的开始日期和时间。这会取消激活时间中

断，并且不再调用该组织块。

如果要重复调用时间中断，则必须复位开始时间（指令“SET_TINTL (页 3041)”或“SET_TINT 
(页 3039)”）。

之后，需重新激活时间中断：

• 如果使用带有参数 ACTIVE=false 的指令“SET_TINT (页 3039)”或“SET_TINTL (页 3041)”
对时间中断进行设置，则将调用指令“ACT_TINT (页 3045)”。

• 使用指令“SET_TINTL (页 3041)”时，也可通过参数 ACTIVE=true 直接激活时间中断。 

参数

下表列出了“CAN_TINT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_TOD I、Q、M、D、L 或常

量

待删除其开始日期和时间的时间中断 
OB 编号。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则 
RET_VAL 的实际值中将包含一个错误代

码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8090 参数 OB_NR 错误。

80A0 没有为受影响的时间中断 OB 定义开始日期/时间。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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3044 编程和操作手册, 11/2022



示例

相关示例，请参见“时间中断函数的编程示例 (页 3048)”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

ACT_TINT： 启用时间中断 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“ACT_TINT”可用于从用户程序中激活时间中断组织块。在执行该指令之前，时间中断 OB 
必须已设置了开始日期和时间。

参数

下表列出了“ACT_TINT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_TOD I、Q、M、D、L 或
常量

时间中断 OB 的编号

• 时间中断 OB 的编号为 10 到 17。
• 此外，也可分配从 123 开始的 OB 编

号。

OB 编号通常显示在程序块文件夹和系统

常量中。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则 
RET_VAL  的实际值中将包含一个错误代

码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 错误（未寻址到时间中断 OB）。

80A0 没有为相关时间中断 OB 设置开始日期和时间。

80A1 已激活的时间为过去的时间。仅当执行一次时间中断时，才会发生该错误。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“时间中断函数的编程示例 (页 3048)”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

QRY_TINT： 查询时间中断的状态 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用该指令在 STATUS 输出参数中显示时间中断组织块的状态。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“QRY_TINT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_TOD I、Q、M、D、L 或常

量

待查询其状态的时间中断 OB 编号 
OB 编号通常显示在程序块文件夹和系

统常量中。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则 
RET_VAL 的实际值中将包含一个错误代

码。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 时间中断的状态（见下文）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

例外：位 4 中的状态消息为“0”（未创建该编号的 OB）。

8090 参数 OB_NR 错误。可能的原因：

• 参数 OB_NR 中的值超出该 CPU 可支持的 OB 编号范围（<1 或 > 32767) 。
• 因此，通过该 OB 编号不会寻址到时间中断 OB。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS
如果发生了错误（请参见 RET_VAL 参数），则 STATUS 参数中输出“0”。

位 值 含义

0 始终为

“0”
不相关

1 0 已启用时间中断。

  1 已禁用时间中断。

2 0 时间中断未激活或者已过去。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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位 值 含义

  1 已激活时间中断。

4 0 具有在参数 OB_NR 中指定的 OB 编号的 OB 不存在。

  1 存在编号如 OB_NR 参数所指定的 OB。
6 0 时间中断基于系统时间

  1 时间中断基于本地时间

其它 始终为“0”

示例

相关示例，请参见“时间中断函数的编程示例 (页 3048)”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

时间中断函数的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将读取时间中断 OB (OB10) 的状态，并设置开始时间和调用频率。OB10 启
动后，需再次禁用 OB10。
OB10 具有以下默认值：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

在全局数据块中，创建有 13 个变量和一个结构进行数据存储。

互连参数：“SLI_itemiseStatus_TINT”函数

要评该估状态信息，需创建一个函数“SLI_itemiseStatus_TINT”。
在该函数中创建以下局部变量。

为所有相关位创建互连。

程序段 1：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：

程序段 3：

程序段 4：

程序段 5：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连参数：“SLI_retrievetime_TINT”函数

要读取日期（系统时间）并定义 OB10 的开始时间，需创建一个函数

“SLI_retrievetime_TINT”。在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：互连参数，如下所示。“RD_SYS_T”将读取系统时间。使用“T_ADD”，在系统时间

上再加 5 分钟时间。

互连参数：“SLI_FB_SET_TINT”函数块

要调用指令，可创建函数块（“SLI_FB_SET_TINT”）。在函数块“SLI_FB_SET_TINT”中，创建以

下局部变量。

程序段 1：互连“QRY_TINT”指令的参数，如下所示：

程序段 2：在该函数块的程序段 2 中，调用函数“SLI_retrievetime_TINT”。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 3：互连“SET_TINT”指令的参数，如下所示：

程序段 4：互连“ACT_TINT”指令的参数，如下所示：

程序段 5：互连“CAN_TINT”指令的参数，如下所示：

程序段 6：互连将由“CAN_TINT”复位的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 7：互连“SLI_itemiseStatus_TINT”函数的参数，如下所示。

互连参数：OB10
在 OB10 中创建以下互连：

“QRY_TINT”的结果

这些指令通过输入参数 OB_NR（“obNbr”）接收待调用 OB 的编号 (OB10)。 

程序段 1： 
当常开触点（“executeQry”）的信号状态为“TRUE”时，执行“QRY_TINT”指令并读取 OB10 的
数据。输出参数 STATUS（“#statWord”）中将显示 OB10 的状态。输出参数 RET_VAL
（“returnValueQry”）可用于指示该过程是否存在错误。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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将变量“#statWord”的值映射到结构“itemiseStatus”中。

“SET_TINT”的结果

程序段 3：当常开触点（“executeSet”）的信号状态为“TRUE”时，执行“SET_TINT”指令。输入

参数 SDT（“startDateTime”）将定义的开始时间（见“程序段 2”）传送到 OB10 中。“每分

钟”（值“16#0201”）将作为调用频率存储在输入参数 PERIOD（“periodOfExecute”）中。 
输出参数 RET_VAL（“returnValueSet”）用于指示处理无错误。 
执行 SET_TINT 后，线圈（“executeAct”）将置位为“TRUE”，并执行程序段 4 中的指令

“ACT_TINT”。

“ACT_TINT”的结果

程序段 4：指令“ACT_TINT”将激活 OB10。输出参数 RET_VAL（“returnValueAct”）用于指示

处理无错误。复位（“executeSet”）信号状态为“TRUE”时，将自动结束“SET_TINT”指令的执

行，因而也会结束 ACT_TINT 指令的执行。

说明

“SET_TINT”执行指令后，OB10 将保留新的调用数据，直至 CPU 转入 STOP 模式。“SET_TINT”
指令的执行不影响 OB10 的默认属性。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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OB10 的结果

每次调用 OB10 时，都将执行指令“ADD”，且变量“testCurrCount”的值递增“1”。根据

“periodOfExecute”中的值，OB10 将每分钟调用一次。

“CAN_TINT”的结果

程序段 5：设置并启用了 OB10（“#statWord”的值为“16#0014”）时，比较器的信号状态将为

“TRUE”，同时 CAN_TINT 可以执行。 

当常开触点（“executeCan”）的信号状态为“TRUE”时，执行“CAN_TINT”指令。该指令将禁用 
OB10 并删除由 SET_TINT 设置的 OB10 调用数据。输出参数 RET_VAL（“returnValueCan”）
用于指示处理无错误。 
CAN_TINT 执行后，线圈（“#statMem”）将置位为“TRUE”，并执行程序段 6。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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复位操作的结果

程序段 6：当常开触点（“#statMem”）的信号状态为“TRUE”时，通过指令“MOVE”可将变量

“testCurrCount”的值复位为“0”。信号状态为“TRUE”时，复位操作（“executeCan”）将自动结

束指令“CAN_TINT”的运行。

状态信息“#statWord”的结果

在程序段 7 中，调用函数“SLI_itemiseStatus_TINT”。将评估变量“#statWord”的有效位，并输

出为带有纯文本名称的布尔型变量。当结构为“itemiseStatus”的变量信号状态为“TRUE”时，

则语句正确。

更多信息

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

延时中断 (S7-1200, S7-1500)

使用延时中断 (S7-1200, S7-1500)

定义   
调用指令“SRT_DINT (页 3058)”后，操作系统将指定的延时时间后生成一个中断。并调用所

组态的延时中断 OB。

调用的先决条件

在可通过操作调用延时中断之前，必须满足以下条件：

• 必须通过指令“SRT_DINT (页 3058)”来启动延时中断 OB。
• 在组态过程中不得禁用延时中断 OB。
• CPU 中必须存在延时中断 OB。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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指令“SRT_DINT”、“CAN_DINT”和“QRY_DINT”的目的

可执行这些指令来：

• 启动延时中断（“SRT_DINT (页 3058)”）
• 取消延时中断（“CAN_DINT (页 3059)”）
• 查询延时中断（“QRY_DINT (页 3060)”）

对延时中断的影响

下表列出了一些不同的情况，并说明了它们对延时中断的影响。

若... 并且... 则...
启动延时中断（通过调用

“SRT_DINT (页 3058)”）
延时中断已启动， 覆盖延时；再次启动延时中断。

  调用时延时中断 OB 不存

在，

生成一个诊断缓冲区条目，且 CPU 继
续运行。

  在一个启动 OB 中启动中

断，并且在 CPU 切换到 
RUN 模式之前延时已过

去，

在 CPU 处于 RUN 模式之前，将延时

中断 OB 的调用延时。

延时已过， 仍在执行上次启动的延时

中断 OB，
操作系统生成一个时间错误（调用 
OB 80）。如果 OB 80 不存在，则 
CPU 继续运行。

对暖启动和冷启动的响应 
在暖启动或冷启动过程中，将清除在用户程序中通过指令进行的所有延时中断设置。

在启动 OB 中启动

在启动 OB 中，可启动一个延时中断。要调用延时 OB，必须满足以下两个条件：

• 延时必须已过。

• CPU 必须处于 RUN 模式。

若延时已过但 CPU 尚不在 RUN 模式中，则在 CPU 处于 RUN 模式之前，延时中断 OB 的调用

将会延时。随后在执行 OB Main [OB 1] 中的第一个指令之前，调用延时中断 OB。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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SRT_DINT： 启动延时中断 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“SRT_DINT”用于启动延时中断，该中断在超过参数 DTIME 指定的延时时间后调用延时中

断 OB。要进行延时中断，可执行一次延时中断 OB。
如果延时中断未执行且再次调用指令“SRT_DINT”，则系统将删除现有的延时中断，并启动一

个新的延时中断。 

说明

延时时间

如果所用延时时间小于或等于当前所用 CPU 的循环时间，且循环调用 SRT_DINT，则每个 CPU 
循环都将执行一次延时中断 OB。 
需确保所选择的延时时间大于 CPU 的循环时间。

使用参数 SIGN ，可输入一个标识符，用于标识延时中断的开始。参数 DTIME  和 SIGN  的值

将显示在被调用组织块的起始信息中。 

精确度

如果没有中断事件延时调用，则调用“SRT_DINT”指令与启动延时中断 OB 之间的 长时间比

所组态的延时时间多 1 毫秒。

参数

下表列出了“SRT_DINT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_DELAY 
(INT)

I、Q、M、D、L 或常

量

延时时间后要执行的 OB 的编号 

DTIME Input TIME I、Q、M、D、L 或常

量

延时时间（1 至 60000 ms）
可以实现更长时间的延时，例如，通

过在延时中断 OB 中使用计数器。

SIGN Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

调用延时中断 OB 时 OB 的启动事件信

息中出现的标识符。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL

错误代码*

(W#16#...)

说明

0000 无错误 
8090 参数 OB_NR 不正确

8091 参数 DTIME 不正确

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“时间中断函数的编程示例 (页 3062)”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

CAN_DINT： 取消延时中断 (S7-1200, S7-1500)

说明

该指令可用于取消启动的延时中断，因此也可在组态的延时时间后取消延时中断 OB 的调用。

在 OB_NR 参数中，可以指定将取消调用的组织块编号。

参数

下表列出了“CAN_DINT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_DELAY 
(INT)

I、Q、M、D、L 或常

量

要取消调用的 OB 的编号 

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL

错误代码*

(W#16#...)

说明

0000 无错误 
8090 参数 OB_NR 不正确

80A0 延时中断尚未启动。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“时间中断函数的编程示例 (页 3062)”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

QRY_DINT： 查询延时中断状态 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“QRY_DINT”用于查询延时中断的状态。

参数

下表列出了“QRY_DINT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input OB_DELAY 
(INT)

I、Q、M、D、L 或
常量

要查询其状态的 OB 的编号。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则 
RET_VAL 的实际值中将包含一个错误代

码。并在 STATUS 参数中显示值“0”。
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 延时中断的状态，请参见下表。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 STATUS

位 值 含义

0 0 不相关

1 0 由操作系统启用延时中断。

  1 禁用延时中断。

2 0 延时中断未激活或已完成。

  1 激活延时中断。

3 - -
4 0 指定编号的延时中断 OB 不存在。

  1 指定编号的延时中断 OB 存在。

其它位 始终为“0”

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 中的信息不正确

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“时间中断函数的编程示例 (页 3062)”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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时间中断函数的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将读取延时中断 OB (OB20) 的状态，设置新的延时并启动或禁用 OB20。 

要求

在全局数据块中，创建有 10 个变量和一个结构进行数据存储。

互连参数：“SLI_itemiseStatus_DINT”函数

要评该估状态信息，需创建一个函数“SLI_itemiseStatus_DINT”。
在该函数中创建以下局部变量。

为所有相关位创建互连。

程序段 1：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：

程序段 3：

互连参数：“SLI_FB_SRT_DINT”函数块

要调用指令，可创建函数块（“SLI_FB_SRT_DINT”）。在函数块“SLI_FB_SRT_DINT”中，创建

以下局部变量。

程序段 1：互连“QRY_DINT”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：互连“SRT_DINT”指令的参数，如下所示：

程序段 3：互连“CAN_DINT”指令的参数，如下所示：

程序段 4：互连将由“CAN_DINT”复位的参数，如下所示：

程序段 5：互连“SLI_itemiseStatus_DINT”函数的参数，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在循环 OB (OB1) 中调用函数块“SLI_FB_SRT_DINT”。

互连参数：OB20
在 OB20 中创建以下互连：

“QRY_DINT”的结果

这些指令通过输入参数 OB_NR（“obNbr”）接收待调用 OB 的编号 (OB20)。 

程序段 1：
当常开触点（“executeQry”）的信号状态为“TRUE”时，执行“QRY_DINT”指令并读取 OB20 的
数据。输出参数 STATUS（“#statWord”）中将显示 OB20 的状态。输出参数 RET_VAL
（“returnValueQry”）可用于指示该过程是否存在错误。 

将变量“#statWord”的值映射到结构“itemiseStatus”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“SRT_DINT”的结果

程序段 2：当常开触点（“executeSrt”）的信号状态为“TRUE”时，执行“SRT_DINT”指令。通过

输入参数 DTIME（“delayTime”），将延时时间 (6 s) 传送到 OB20 中，并启用 OB20。 

说明

在时间点 OB20 处，启动延时时间运行，然后再调用 OB20，除非在 CPU 的新循环周期内中

再次预先接收到延时时间。

执行 OB20 后，待输出的选定标识符（值“16#0001”）将存储在输入参数 SIGN（“sign”）中。

该标识符将显示在 OB20 的启动事件信息中。输出参数 RET_VAL（“returnValueSrt”）用于指

示处理无错误。 
SRT_DINT 成功执行后，常开触点（“executeSrt”）将返回信号状态“FALSE”，延时时间不再传

送到 OB20 中。延时时间结束后，将立即再次执行 OB20。

说明

仅当当前所用的 CPU 循环时间小于 OB20 的延时时间，才能根据参数 EN 确定 OB20 中指定

的响应操作。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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OB20 的结果

每次调用 OB20 时，都将执行指令“ADD”，且变量“testCurrCount”的值递增“1”。SRT_DINT 中
定义的延时时间结束后，仅调用 OB20 一次。OB20 调用后，将再次“禁用”。

“CAN_DINT”的结果

程序段 3：设置和启用了 OB20（“#statWord”的值为“16#0014”）时，比较器将返回信号状态

“TRUE”，同时 CAN_DINT 可以执行。 

当常开触点（“executeCan”）的信号状态为“TRUE”时，执行“CAN_DINT”指令。该指令将禁用 
OB20 并删除所设置的 OB20 调用数据。

输出参数 RET_VAL（“returnValueCan”）用于指示处理无错误。 
CAN_DINT 执行后，线圈（“#statMem”）将置位为“TRUE”，并执行程序段 4。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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复位操作的结果

程序段 4：当常开触点（“#statMem”）的信号状态为“TRUE”时，通过指令“MOVE”可将变量

“testCurrCount”的值复位为“0”。信号状态为“TRUE”时，复位操作（“executeCan”）将自动结

束指令“CAN_DINT”的运行。

状态信息“#statWord”的结果

在程序段 7 中，调用函数“SLI_itemiseStatus_DINT”。将评估变量“#statWord”的有效位，并输

出为带有纯文本名称的布尔型变量。当结构为“itemiseStatus”的变量信号状态为“TRUE”时，

则语句正确。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

同步错误 (S7-1500)

屏蔽同步错误事件 (S7-1500)

简介

同步错误是编程和访问错误。使用不正确的操作数区域或编号，或不正确的地址进行编程时，

就会发生这种错误。屏蔽这些同步错误意味着：

• 经过屏蔽的同步错误不会触发错误 OB 调用，不会导致已编程的备用响应。

• CPU 在一个错误状态寄存器中记录已发生的屏蔽错误。

可通过指令“MSK_FLT (页 3074)”来执行屏蔽。

对错误取消屏蔽就是取消此前已设置的屏蔽，并清除当前优先级的事件状态寄存器中的相应

位。可通过以下方法来取消屏蔽： 
• 通过调用指令“DMSK_FLT (页 3075)”。
• 当前优先级已完成后。

取消屏蔽后如果发生错误事件，则操作系统将启动相应的错误 OB。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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可使用指令“READ_ERR (页 3076)”来读取已发生且被屏蔽的错误。

说明

在 S7-1500 中，无论是否屏蔽错误时间，该错误事件都将输入到诊断缓冲区中，同时点亮 
CPU 上的组错误 LED 指示灯。

错误的常规处理方式

在用户程序中，发生编程错误和 I/O 区域访问错误时的处理方式可能会有所不同：

• 可以编程一个错误 OB，发生相应错误时，将会调用此错误 OB。
• 可分别针对每个优先级来禁用错误 OB。如果发生该优先级的此类错误，则 CPU 不会切换

为 STOP 模式。CPU 将错误输入到一个错误寄存器中。但无法通过该条目识别错误发送的

时间和频率。

将同步错误指定为称为错误过滤器的特定位模式。可在指令“MSK_FLT (页 3074)”、
“DMSK_FLT (页 3075)”和“READ_ERR (页 3076)”的输入和输出参数中找到此错误过滤器。

同步错误可分为编程错误和访问错误，可通过两个错误屏蔽对这些错误进行屏蔽。下面的图

对错误过滤器进行了说明。

指令
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3069



编程错误过滤器

下图说明了编程错误过滤器的位模式。参数“PRGFLT_...”中提供了编程错误过滤器（参见下

面的“编程错误，低位字”或“编程错误，高位字”）。

将指令“MSK_FLT (页 3074)”、“DMSK_FLT (页 3075)”、“READ_ERR (页 3076)”中输入和

输出参数的无关位“x”设置为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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访问错误屏蔽

下图说明了访问错误屏蔽的位模式。访问错误的错误屏蔽位于参数“ACCFLT_...”中。

示例：下图显示了屏蔽所有错误时，访问错误中错误屏蔽低字的显示方式。

• 作为“MSK_FLT (页 3074)”的输入参数

• 作为“MSK_FLT (页 3074)”的输出参数

指令
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编程错误低位字

下表列出了分配给编程错误过滤器的低位字的错误。还列出了可能错误原因。

错误 事件 ID
(W#16#...)

可能的出错原因

BCD 码转换错误 2521 待转换的值不是一个 BCD 数（例如，5E8）。

读取时发生区域长度错误 2522 所寻址的操作数没有全部位于可能的操作数范围内。

示例：应读取 MW 320，虽然存储区的长度仅为 256 字节。

写入时发生区域长度错误 2523 所寻址的操作数没有全部位于可能的操作数范围内。

示例：应将值写入 MW 320，虽然存储区的长度仅为 256 字节。

读取时发生区域错误 2524 在进行间接、重叠范围寻址时，所指定的操作数范围标识符不正

确。

示例： 
• 正确：LAR1 P#E 12.0

L W[AR1, P#0.0]
• 不正确：LAR1 P#12.0

L W[AR1, P#0.0] 执行该操作时，将报告区域错误。

写入时发生区域错误 2525 在进行间接、重叠范围寻址时，所指定的操作数范围标识符不正

确。

示例： 
• 正确：LAR1 P#E 12.0

T W[AR1, P#0.0]
• 不正确：LAR1 P#12.0

L W[AR1, P#0.0] 执行该操作时，将报告区域错误。

定时器编号错误（不适用于 
S7-1500）

2526 访问不存在的定时器。

示例：

• SI T [MW 0] 其中，MW 0 = 129；虽然只有 128 个定时器，但

要求启动定时器 129。
计数器编号错误（不适用于 
S7-1500）

2527 访问不存在的计数器。

• 示例：ZV Z [MW 0] 其中 MW 0 = 600；虽然只有 512 个计数

器，但要求访问计数器 600。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误 事件 ID
(W#16#...)

可能的出错原因

读取时发生对齐错误 2528 通过位地址不为 0，寻址某个字节、字或双字操作数。

示例： 
• 正确：LAR1 P#M12.0

L B[AR1, P#0.0]
• 不正确：LAR1 P#M12.4

L B[AR1, P#0.0]
写入时发生对齐错误 2529 通过位地址不为 0，寻址某个字节、字或双字操作数。

示例： 
• 正确：LAR1 P#M12.0

T B[AR1, P#0.0]
• 不正确：LAR1 P#M12.4

T B[AR1, P#0.0]

编程错误高位字

下表列出了分配给编程错误过滤器的高位字的错误。还列出了可能错误原因。

错误 事件 ID
(W#16#...)

可能的出错原因

写入错误数据块 2530 待写入的数据块为写保护状态。

写入错误背景数据块 2531 待写入的背景数据块为写保护状态。

块编号错误 DB 2532 数据块的编号超出所允许的 大编号。

块编号错误 DI 2533 背景数据块的编号超出所允许的 大编号。

块编号错误 FC 2534 被调函数 (FC) 的编号超出所允许的 大编号。

块编号错误 FB 2535 被调函数块 (FB) 的编号超出所允许的 大编号。

DB 未加载 253A 数据块未装载。

指令未装载 253C 到 
253F

待调用的指令未装载。

指令
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访问错误

下表列出了分配给访问错误中错误屏蔽的错误，还列出了可能错误原因。

错误 事件 ID
(W#16#...)

可能的出错原因

读取时发生 I/O 访问错误 2942 • I/O 区域中的地址未指定信号模块。

• 在指定的模块监视时间内，未确认对该 I/O 区域的访问（超

时）。

 

写入时发生 I/O 访问错误 2943

MSK_FLT： 屏蔽同步错误事件 (S7-1500)

说明     
可使用此指令来控制 CPU 对同步错误的响应。为此，可屏蔽相应的同步错误（有关错误过

滤器，请参见 屏蔽同步错误事件 (页 3068)）。在调用“MSK_FLT”时，可对当前优先级中的

同步错误进行屏蔽。

如果在输入参数中将同步错误过滤器的各个位设置为“1”，则之前设置的其它位将保持值为

“1”。可获得新错误过滤器并使用输出参数进行读取。已屏蔽的同步错误不会调用 OB，而只

是输入到一个错误寄存器中。通过指令“READ_ERR (页 3076)”，可读取该事件状态寄存器。 

参数

下表列出了“MSK_FLT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PRGFLT_SET_MASK Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

要屏蔽的编程错误

ACCFLT_SET_MASK Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

要屏蔽的访问错误

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

PRGFLT_MASKED Output DWORD I、Q、M、D、L 已屏蔽的编程错误

ACCFLT_MASKED Output DWORD I、Q、M、D、L 已屏蔽的访问错误

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未屏蔽任何错误。

0001 屏蔽了至少一个错误。但会屏蔽其它错误。

- 常见错误信息

另请参见“通过 GetErrorID 在本地获取错误 ID”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“同步错误事件的程序示例 (页 3078)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

DMSK_FLT： 不屏蔽同步错误事件 (S7-1500)

说明     
可使用此指令来取消通过“MSK_FLT (页 3074)”屏蔽的错误。为此，必须在输入参数中将错

误过滤器的相应位设置为“1”。在调用“DMSK_FLT”时，可对当前优先级的相应同步错误取消

屏蔽。同时，将清除错误寄存器中的查询条目。可通过该输出参数读取新错误过滤器。

参数

下表列出了“DMSK_FLT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PRGFLT_RESET_
MASK

Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

要取消屏蔽的编程错误

ACCFLT_RESET_
MASK

Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

要取消屏蔽的访问错误

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

PRGFLT_MASKE
D

Output DWORD I、Q、M、D、L 仍被屏蔽的编程错误

ACCFLT_MASKE
D

Output DWORD I、Q、M、D、L 已屏蔽的访问错误

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 以对所有指定错误取消屏蔽。

0001 至少一个错误未屏蔽。仍会取消对其它错误的屏蔽。

- 常见错误信息

另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“同步错误事件的程序示例 (页 3078)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

READ_ERR： 读出事件状态寄存器 (S7-1500)

说明     
可使用此指令来读取错误寄存器。错误寄存器的结构与编程和访问错误屏蔽的结构相对应，

可编程为“MSK_FLT (页 3074)”和“DMSK_FLT (页 3075)”的输入参数。

在输入参数中，输入要从错误寄存器读取的同步错误。在调用“READ_ERR”时，可从错误寄存

器读取所需条目，同时将这些条目清除。

指令
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通过错误寄存器中存储的信息，可知道当前优先级中的哪些同步错误至少发生了一次。如果

设置了某一位，则说明相应的已屏蔽同步错误至少发生了一次。

参数

下表列出了“READ_ERR”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PRGFLT_QUERY Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

查询编程错误

ACCFLT_QUERY Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

查询访问错误

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

PRGFLT_CLR Output DWORD I、Q、M、D、L 已发生的编程错误

ACCFLT_CLR Output DWORD I、Q、M、D、L 已发生的访问错误

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 屏蔽所有查询的错误。

0001 至少一个查询的错误未屏蔽。

- 常见错误信息

另请参见“通过 GetErrorID 在本地获取错误 ID”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“同步错误事件的程序示例 (页 3078)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令
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参见

通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

同步错误事件的程序示例 (S7-1500)

简介

在以下示例中，将使用指令“MSK_FLT”，屏蔽同步错误事件（程序错误）；使用指令

“DMSK_FLT”取消屏蔽部分同步错误事件；使用指令“READ_ERR”读取事件状态寄存器。如果

程序错误未屏蔽，则调用程序错误 OB。

数据的存储

创建以下结构和变量，将数据存储在全局数据块中。

• MSK_FLT 变量：

• MSK_FLT / 结构“progErrMask_Details”的内容：

有关该结构的完整组成，请参见“屏蔽同步错误事件 (页 3068)”。
• MSK_FLT / 结构“accessErrMask_Details”的内容：

指令
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• DMSK_FLT 变量：

• READ_ERR 变量：

结构“occProgErrMask_Details”和“occAccErrMask_Details”的组成与结构

“progErrMask_Details”和“accessErrMask_Details”的组成类似。

• 用于测试结果的变量：

互连参数：“SLI_FB_genErr_SyncErrEv”函数块

创建函数块“SLI_FB_genErr_SyncErrEv”，生成程序错误。 
在该函数中创建以下局部变量。

在该函数块中创建以下互连。

指令
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互连参数：“SLI_itemiseDW_SyncErrEv”函数

创建函数“SLI_itemiseDW_SyncErrEv”，以 DWORD 大小传送位序列。 
在该函数中创建以下局部变（输入和输出，从 1 到 31）。 
• 输入部分：

• 输出部分：

根据程序段 1 的示例，在函数中为输入和输出创建以下互连。

指令
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程序段 1：

互连参数：“SLI_mask_SyncErrEv”函数

创建函数“SLI_mask_SyncErrEv”，转换程序屏蔽，并访问错误信息。 
在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：
根据以下示例，互连“SLI_itemiseDW_SyncErrEv”函数的参数。 

有关程序错误结构（“progErrMask_Details”）的完整组成，请参见“屏蔽同步错误事件 
(页 3068)”。

程序段 2：
互连访问错误中 DWORD 的位 2，如下所示。

指令
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3081



程序段 3：
互连访问错误中 DWORD 的位 3，如下所示。

互连参数：“SLI_occured_SyncErrEv”函数

创建函数“SLI_occured_SyncErrEv”，转换程序读取并访问错误消息。 
在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：
根据以下示例，互连“SLI_itemiseDW_SyncErrEv”函数的参数。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关程序错误结构（“occProgErrMask_Details”）的完整组成，请参见“屏蔽同步错误事件 
(页 3068)”。

程序段 2：
互连访问错误中 DWORD 的位 2，如下所示。

程序段 3：
互连访问错误中 DWORD 的位 3，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连参数：“SLI_peOB_SyncErrEV”OB
如果在未屏蔽状态发生程序错误，则创建 OB“SLI_peOB_SyncErrEV”。

程序段 1：
在 OB 中创建以下互连。

互连参数：“SLI_FC_MSK_FLT”函数

创建函数“SLI_FC_MSK_FLT”，调用该程序部分。

程序段 1：
互连函数“SLI_mask_SyncErrEv”的参数，以及变量“peOB_unmased_active”、
“MSK_FLT.execute”和“maskedProgErrs”，如下所示。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：
互连“MSK_FLT”指令的参数，如下所示：

程序段 3：
互连“DMSK_FLT”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4：
互连“SLI_FB_genErr_SyncErrEv”函数的参数，如下所示。

程序段 5：
互连“READ_ERR”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 6：
互连“SLI_occured_SyncErrEv”函数的参数，如下所示。 

OB“SLI_peOB_SyncErrEv”的结果

如果触发程序错误且未使用过滤器进行屏蔽，则执行程序错误 OB“SLI_peOB_SyncErrEv”。
之后，在 OB 的程序段 1 中，将变量“READ_ERR.peOB_unmasked_active”将置位为“TRUE”。

函数“SLI_FC_MSK_FLT”的结果

程序段 1（函数“SLI_mask_SyncErrEv”）：

通过调用函数“SLI_mask_SyncErrEv”，将程序错误和访问错误的结构转换为数据类型 DWORD
（“progErrSetMask”和“accessErrSetMask”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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由于调用程序错误 OB 后变量“READ_ERR.peOB_unmasked_active”的值仍显示为“TRUE”，需

复位该值。如果指令“MSK_FLT”执行不成功（“MSK_FLT.execute”的值为“FALSE”），则复位变

量“maskedProgErrs”。

程序段 2（“MSK_FLT”）：

当常开触点（“MSK_FLT.execute”）的信号状态为“TRUE”时，执行“MSK_FLT”指令。   
变量“progErrMask_Details”和“accessErrMask_Details”用于指定需控制的同步错误事件：

• 使用“progErrMask_Details”，指定待屏蔽的程序错误。

• 在该示例中，访问错误（“accessErrMask_Details”）未屏蔽。

在输入参数 PRGFLT_SET_MASK（“MSK_FLT.progErrSetMask”）和 ACCFLT_SET_MASK
（“MSK_FLT.accessErrSetMask”）中，需控制的同步错误事件将存储为数据类型 DWORD。
输出参数 RET_VAL（“MSK_FLT.returnValue”）将指示未屏蔽任何错误。在输出参数 
PRGFLT_MASKED（“maskedProgErrs”）和 ACCFLT_MASKED（“maskedAccessErrs”）中，将

显示当前已屏蔽的同步错误事件。

程序段 3（“DMSK_FLT”）：

当常开触点（“DMSK_FLT.execute”）的信号状态为“TRUE”时，执行“DMSK_FLT”指令。在输入

参数 PRGFLT_RESET_MASK（“DMSK_FLT.progErrResetMask”）和 ACCFLT_RESET_MASK
（“DMSK_FLT.accessErrResetMask”）中，需取消屏蔽的同步错误事件将存储为数据类型 
DWORD。
输出参数 RET_VAL（“DMSK_FLT.returnValue”）将指示所有指定的错误均已取消屏蔽。

在输出参数 PRGFLT_MASKED（“maskedProgErrs”）和 ACCFLT_MASKED
（“maskedAccessErrs”）中，将显示当前已屏蔽的同步错误事件。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4（函数块“SLI_FB_genErr_SyncErrEv”）：

如果变量“testErrorEvent.index”的返回值大于“10”，则触发一个程序错误。 

程序段 5（“READ_ERR”）：

“READ_ERR”指令读取事件状态寄存器。在输入参数 PRGFLT_QUERY
（“READ_ERR.progErrSetMask”）和 ACCFLT_QUERY（“READ_ERR.accessErrSetMask”）中，

待读取的同步错误事件将存储为数据类型 DWORD。
• 案例 1 - 程序错误未触发。未设置任何屏蔽：

输出参数 RET_VAL（“READ_ERR.returnValue”）将指示至少一个查询到的错误未进行屏

蔽。 
在输出参数 PRGFLT_CLR（“READ_ERR.occuredMskProgErrs”）和 ACCFLT_CLR
（“READ_ERR.occuredMskAccessErrs”）中，将显示当前正在发生的错误事件。

• 案例 2 - 程序错误已触发，但未屏蔽。

MSK_FLT、DMSK_FLT 未激活。将执行编程错误 OB。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 案例 3 - 屏蔽已触发的程序错误：

MSK_FLT 激活。DMSK_FLT 和程序错误 OB 未激活。 

根据结构“occProgErrMask_Details”，发生以下程序错误：

• 案例 4 - 取消屏蔽已触发的程序错误：

MSK_FLT、DMSK_FLT 和程序错误 OB 激活。

程序段 6（函数“SLI_occured_SyncErrEv”）：

通过调用函数“SLI_occured_SyncErrEv”，将读取的程序错误 occuredMskAccessErrs 和访问的

错误 occuredMskProgErrs 转换为结构“occProgErrMask_Details”和“occAccErrMask_Details”。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

MSK_FLT： 屏蔽同步错误事件 (页 3074)
DMSK_FLT： 不屏蔽同步错误事件 (页 3075)
READ_ERR： 读出事件状态寄存器 (页 3076)

异步错误事件 (S7-1200, S7-1500)

DIS_IRT： 禁用中断事件 (S7-1500)

说明

通过指令“DIS_IRT”，可禁用新中断和异步错误事件的处理过程。“禁用”的意思是，如果发

生中断事件，则 CPU 的操作系统产生以下响应：

• 它既不会调用中断 OB 和异步错误 OB,
• 也不会在未对中断 OB 或异步错误 OB 进行编程的情况下触发正常响应。

如果禁用中断和异步错误事件，则这种禁用对所有优先级都起作用。只能通过指令“EN_IRT 
(页 3093)”或暖启动/冷启动取消禁用。

说明

请记住，当对指令“DIS_IRT”进行编程时，将放弃发生的所有中断。

参数

下表列出了“DIS_IRT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

指定禁用哪些中断和异步错误。

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

OB 编号

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则

返回值将包含错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 MODE

MODE 
(B#16#...)

含义

00 禁用所有新发生的中断和异步错误事件（编程错误以及直接访问 I/O 数据和运动控制 OB 期间

的错误除外）。将值“0”分配给参数 OB_NR 。继续在诊断缓冲区中进行输入。

01 禁用属于指定中断类别的所有新发生事件。通过按以下方式进行指定来标识中断类别：

• 时间中断：10
• 延时中断：20
• 循环中断：30
• 过程中断：40
• DPV1 中断：50
• 同步循环中断：60
• 冗余错误中断：70
• 异步错误中断：80
继续在诊断缓冲区中进行输入。

02 禁用所有新发生的指定中断。可使用 OB 编号来指定中断。继续在诊断缓冲区中进行输入。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8090 OB_NR  输入参数含有无效值。

8091 MODE  输入参数含有无效值。

常见错误信

息

另请参见“AUTOHOTSPOT”

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“DIS_IRT 和 EN_IRT 的编程示例 (页 3095)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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EN_IRT： 启用中断事件 (S7-1500)

说明       
可使用此指令来启用已通过指令“DIS_IRT (页 3091)”禁用的新中断和异步错误事件的处理过

程。即，发生中断事件时，CPU 操作系统将按照以下某种方式进行响应：

• 调用中断 OB 或异步错误 OB。
或

• 如果未编程中断 OB 或异步错误 OB，则不会触发指定的响应。

参数

下表列出了“EN_IRT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

指定启用哪些中断和异步错误事件。

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

OB 编号

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，

则返回值将包含错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 MODE

MODE 含义

0 启用所有新发生的中断和异步错误事件（编程错误以及直接访问 I/O 数据和运动控制 OB 期间的错

误除外）。

1 启用属于指定中断类别的新发生事件。通过按以下方式进行指定来标识中断类别：

• 时间中断：10
• 延时中断：20
• 循环中断：30
• 过程中断：40
• DPV1 中断：50
• 同步循环中断：60
• 冗余错误中断：70
• 异步错误中断：80

2 启用指定中断的所有新发生事件。可使用 OB 编号来指定中断。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8090 OB_NR  输入参数含有无效值。

8091 MODE  输入参数含有无效值。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“DIS_IRT 和 EN_IRT 的编程示例 (页 3095)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DIS_IRT 和 EN_IRT 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，可通过指令“DIS_IRT”禁用循环中断 OB (OB33) 的执行，使用指令“EN_IRT”再
次启用 OB33。 

数据的存储

创建以下结构和变量，将数据存储在全局数据块中。

“SLI_ciOB_AsyncEvent”OB
创建一个 OB“SLI_ciOB_AsyncEvent”，监控其禁用/启用过程中的执行。 
程序段 1：在 OB 中调用指令“TP”，并创建以下互连。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：复位“testOB.execute”变量，如下所示：

“SLI_FC_AsyncEvent”函数

创建函数“SLI_FC_AsyncEvent”，调用该程序部分。 
在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“DIS_IRT”指令的参数，如下所示：

程序段 2：复位“DIS_IRT.execute”变量，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3096 编程和操作手册, 11/2022



程序段 3：互连“EN_IRT”指令的参数，如下所示：

程序段 4：复位“EN_IRT.execute”变量，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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OB“SLI_ciOB_AsyncEvent”的结果

如果常开触点（“testOB.execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“TP”指令。变量

“testOB.execute”将自动复位为信号状态“FALSE”。变量“testTime”的值将递增，直至与变量

“testTimeLimit”的值相对应。

函数“SLI_FC_AsyncEvent”的结果

程序段 1：
如果常开触点（“DIS_IRT.execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“DIS_IRT”指令。根据输入

参数 MODE（“DIS_IRT.mode”），指定将使用的操作模式“2”。根据输入参数 OB_NR
（“DIS_IRT.obNbr”），寻址 OB33 并禁止执行。 
输出参数 RET_VAL（“DIS_IRT.returnValue”）可用于指示本示例中的执行过程是否出错。将

“DIS_IRT”的处理结果保存在变量“DIS_IRT.done”中。也可复位变量“EN_IRT.done”。
变量“testOB.testTime”的值将不再递增。然而，指令“TP”的 IEC 定时器仍会在后台继续计数。  

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：
如果常开触点（“#tempDIS”）的信号状态为“TRUE”，则复位变量“DIS_IRT.execute”。

程序段 3：
如果常开触点（“EN_IRT.execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“EN_IRT”指令。根据输入参

数 MODE（“EN_IRT.mode”），指定将使用的操作模式“2”。根据输入参数 OB_NR
（“EN_IRT.obNbr”），寻址 OB33 并再次启用该 OB 的执行过程。 
输出参数 RET_VAL（“EN_IRT.returnValue”）可用于指示本示例中的执行过程是否出错。将

“EN_IRT”的处理结果保存在变量“EN_IRT.done”中。也可复位变量“DIS_IRT.done”。
变量“testOB.testTime”的值仍将递增，或根据指令“TP”的 IEC 定时器更改。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4：
如果常开触点（“#tempEN”）的信号状态为“TRUE”，则复位变量“EN_IRT.execute”。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

DIS_IRT： 禁用中断事件 (页 3091)
EN_IRT： 启用中断事件 (页 3093)

DIS_AIRT： 延时执行较高优先级中断和异步错误事件 (S7-1200, S7-1500)

说明       
使用“DIS_AIRT”，延时优先级高于当前组织块的中断 OB 的处理。 
在一个组织块中可以多次调用“DIS_AIRT”。操作系统将计数“DIS_AIRT”的调用次数。每次执行

“DIS_AIRT”，都会使处理越来越延时。要取消延时，必须执行“EN_AIRT (页 3101)”指令。处

理延时将一直继续，直至“EN_AIRT (页 3101)”的执行次数与“DIS_AIRT”的调用次数相等，或

者当前 OB 已在运行中。

每次调用“DIS_AIRT”都会增加延时时间；当前值可在参数 RET_VAL 处获取。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“DIS_AIRT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 延时次数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

返回值 说明

n “n”为处理延时的次数。即，指令执行完成后，DIS_AIRT 的调用次数。使用 EN_AIRT (页 3101)，
可清空延时时间。

示例

相关示例，请参见“DIS_AIRT 和 EN_AIRT 的编程示例 (页 3102)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

EN_AIRT： 启用执行较高优先级中断和异步错误事件 (S7-1200, S7-1500)

说明       
发生中断时，使用“EN_AIRT”启用由“DIS_AIRT (页 3100)”指令延时的组织块处理。 
执行“EN_AIRT”时，将取消在调用“DIS_AIRT (页 3100)”时由操作系统记录的一个延时处理。

要取消所有延时，“EN_AIRT”的执行次数必须与“DIS_AIRT (页 3100)”的调用次数相同。示

例：“DIS_AIRT (页 3100)”已经调用了五次。这样，处理过程也将延时五次。之后，要取消

所有五次延时，需调用“EN_AIRT”指令五次。

在“EN_AIRT”指令的 EN_AIRT 参数中，可以查询“RET_VAL”执行后尚未启用的中断延时次数。

RET_VAL 参数的值为“0”，表示由“DIS_AIRT (页 3100)”启用的所有延时均已取消。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“EN_AIRT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 组态的延时次数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

返回值/
错误代码*
(W#16#...)

说明

n “n”为指令执行完成后尚未启用的处理延时次数。如果 n = 0，则首先重新启用中断处理。

8080 尽管已启用中断处理，仍会再次调用函数。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“DIS_AIRT 和 EN_AIRT 的编程示例 (页 3102)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

DIS_AIRT 和 EN_AIRT 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将使用指令“DIS_AIRT”和“EN_AIRT”，延时循环中断 OB 或高优先级中断 OB 的
执行。调用该指令时，中断 OB 不会测试程序的执行。 
使用该测试程序，将时间和诊断数据保存在数据存储器中。 
• 为此，在一个循环中断 OB 中，可使用指令“TIME_TCK”读取 CPU 的时间，使用指令

“GET_DIAG”读取诊断数据。 
• 在循环 OB（OB1）中，也可使用指令“RD_SYS_T”读取 CPU 时钟的系统时间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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数据的存储

创建数据存储器的 PLC 数据类型“testAIRT”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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创建以下结构和变量，将数据存储在全局数据块中。

• 对于 DIS_AIRT、EN_AIRT 和时间记录：

• 诊断：

说明

查找硬件标识符（“laddr”） 
使用“PLC 变量 > 系统常量”(PLC tags > System constants)，查找硬件标识符。S7-1500 
CPU：查找数据类型为“HW_Submodule”的条目“Local~Common”。在相关单元格

“值”(value) 中，将列出该硬件的标识符。 

• 数据存储器：

互连参数：在函数“SLI_FC_itemise_IOState_AIRT”中
创建函数“SLI_FC_itemise_IOState_AIRT”，对指令“GET_DIAG”的诊断数据进行进一步评估。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：创建以下互连： 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连参数：在“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”OB 中
创建一个循环中断 OB“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”，监控其在延时时间内的执行过程。 
在 OB 中创建以下局部变量。

程序段 1：在 OB 中调用指令“GET_DIAG”，并创建以下互连。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：记录该 CPU 的时间，并根据下述条件递增变量“pos”，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 3：复位“startOB_ci”变量，如下所示：

互连参数：在函数“SLI_FC_saveDiag_AIRT”中
创建函数“SLI_FC_saveDiag_AIRT”，读取系统时间并合并该时间和诊断数据。

在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：创建以下互连：

程序段 2：复位“startOB1”变量，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连参数：在函数“SLI_FC_delayAIRT”中
创建函数“SLI_FC_delayAIRT”，调用测试程序。

程序段 1：互连“DIS_AIRT”指令的参数，如下所示：

程序段 2：互连 FC“SLI_FC_saveDiag_AIRT”，如下所示。

程序段 3：互连“EN_AIRT”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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启动测试场景的操作步骤

要启动测试程序，请按以下步骤操作：

说明

如果不希望延时处理循环中断 OB（“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”），则可跳过第 1 步和第 2 
步。  

1. 将变量“delay.executeDel”置位为“TRUE”。
2. 将变量“delay.executeEn”置位为“TRUE”。
3. 将变量“startOB1”置位为“TRUE”。之后，系统将自动置位变量“startOB_ci”。 

数据存储器已满后，系统将自动复位变量“startOB1”和“startOB_ci”。

停止 DIS_AIRT 和 EN_AIRT 执行的操作步骤

要停止循环中断 OB（“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”）的延时操作，请执行以下操作步骤：

1. 将变量“delay.executeEn”置位为“FALSE”。
2. 将变量“delay.executeDel”置位为“FALSE”。

OB“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”的结果

每 100 ms 调用一次循环中断 OB（“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”）；该 OB 通过“GET_DIAG”指
令读取诊断数据并输出 CPU 时间。 
如果常开触点（“startOB_ci”）的信号状态为“TRUE”，且变量“pos”的返回值大于“3”，则递增

变量“pos”。如果变量“pos”的返回值为“3”，则复位变量“startOB_ci”。

如果循环中断 OB（“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”）未延时执行，则显示数据存储器的值，如下

所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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函数“SLI_FC_delayAIRT”的结果

程序段 1：
如果常开触点（“delay.executeDel”）的信号状态为“TRUE”，则执行“DIS_AIRT”指令。延时循

环中断 OB（“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”）的执行，或延时高优先级中断 OB 的执行。输出参

数 RET_VAL（“delay.nbrOfDelays”）将指示在调用 OB（OB1）中延时已激活。 

程序段 2：
如果常开触点（“startOB1”）的信号状态为“TRUE”，则执行函数“SLI_FC_saveDiag_AIRT”的测

试程序。 

在函数“SLI_FC_saveDiag_AIRT”中：

使用指令“RD_SYS_T”读取系统时间，并存储在数据存储器“dataStorage”中。待使用的数据存

储器单元取决于“pos”变量。 
CPU 时间（“outCPUtimer”）也将存储在数据存储器中。如果变量“diag.itemiseIOState.Error”
的信号状态为“TRUE”，则数据存储器中的变量“errorHW”将置位“TRUE”。 
根据以下步骤，确定具体操作： 
• 如果“pos”的值为“0”：变量“startOB_ci”的值将置位为“TRUE”。即，变量“pos”可在循环中断 

OB（“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”）中进行递增。

• 如果“pos”的值为“3”：则复位变量“startOB1”和“pos”。 
如果延时执行循环中断 OB（“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”），则显示数据存储器的值，如下所

示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 3：
如果常开触点（“delay.executeEn”）的信号状态为“TRUE”，则执行“EN_AIRT”指令。再次执行

循环中断 OB（“SLI_ciOB_diagProg_AIRT”）或高优先级的中断 OB 执行。输出参数 RET_VAL
（“delay.nbrOfDelays”）将指示在调用 OB（OB1）中延时未激活。在本示例中，执行无错

误。 

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

DIS_AIRT： 延时执行较高优先级中断和异步错误事件 (页 3100)
EN_AIRT： 启用执行较高优先级中断和异步错误事件 (页 3101)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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4.1.4.9 报警 (S7-1200, S7-1500)

Program_Alarm：生成具有相关值的程序报警 (S7-1500)

说明

指令“生成具有相关值的程序报警”可监视参数 SIG 处的信号和信号变化，并生成程序报警

（具体定义，另请参见“报警组态简介 (页 9851)”）。当信号从 0 变为 1 时，将生成一个到

达的程序报警；信号从 1 变为 0 时，生成一个离去的程序报警。程序执行时，将同步触发

程序报警。

在参数 SD_i (0 ≤ i ≤10) 处， 多可以为程序报警附加十个相关值。在参数 SIG 发生信号变

更时，将检测相关值并将分配给程序报警。有关组态相关值的详细信息，请见以下章节：“在

报警中插入相关值 (页 9871)”和“相关值的示例 (页 9874)”。
为每个到达或离去的报警分配一个时间戳：

• 在默认情况下，发生信号变更时会使用 PLC 的当前系统时间（TIMESTAMP 参数的默认

值）。

• 如果要指定其它时间戳，则可在参数 TIMESTAMP 处进行创建。

必须始终在系统时间（即，UTC）中指定该时间值，这是因为该时间将用于整个设备的时

间同步。

• 如果报警的时间戳采用本地时间表示，则必须串联一个转换模块，用于将本地时间转换

为系统时间。这是保证报警显示中时间戳正确显示的唯一方法。

要使用 CPU 的当前系统时间，需将参数 TIMESTAMP 设置为默认值 
(LDT#1970-01-01-00:00:00.0)。

程序消息中相关值的总大小

在 S7-1500 CPU 中执行“Program_Alarm”时，报警过程 多支持 512 个字节的相关值。

对于内部信息，ProDiag 需占用相关值总大小的部分空间。即，在特定文本字段中，3 个相

关值可占用 大 400 个字节。

在 TIA Portal 版本 V14 及以下版本中，编译过程中仅显示一条有关该数值的警告消息。在 
TIA Portal V14 SP1 及以上版本中，该检查更为严格。超出该数值后，编译过程中将输出一

条错误消息，用于排除运行过程中的各种错误情况。此时，该检查过程不再参考

“Program_Alarm”指令调用时 SD 参数的实际大小，而是参考 SD 参数可能的 大大小。即，

用户需事先确定待传输字符串变量应声明的长度大小。这是因为，这些字符串变量将占用大

量的字节空间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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调用指令“生成具有相关值的程序报警”

只能在函数块 (FB) 中调用该指令。该块将同步处理。在退出该块时，将立即触发报警。如

果处理过程中发生错误，将会输出错误代码。

将该指令插入 FB 时，将立即在该块接口的“Static”部分中创建一个数据类型为

“Program_Alarm”的多重实例。在显示的对话框中，选择该多重实例的名称。它也是程序报

警的名称。

后，再根据具体需要添加指令的参数（请参见“参数”表）。

组态程序报警

在“Static”部分或 FB 程序段中选择该程序报警名称时，将在“属性”(Properties) 窗口中显示

该程序报警的设置信息。选择报警类别、优先级等，并编辑报警文本。

在该窗口完成的设置可在项目树中进行编辑。为此，在“PLC 监控与报警”(PLC supervisions 
& alarms) 中打开“报警”(Alarms) 选项卡；然后打开“程序报警”(Program alarms) 选项卡。

将在表格“报警类型”(Alarm types) 中显示所有的程序报警。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“生成具有相关值的程序报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SIG Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

要监视的信号。

• 信号上升沿：生成一个

到达的程序报警

• 信号下降沿：生成一个

离去的程序报警

TIMESTAMP Input LDT M、D、L 或常量 该参数用于为报警指定一

个时间戳，例如当报警来

自带有分布式时间戳的输

入信号时。必须始终在系

统时间（即，UTC）中指

定该时间值，这是因为该

时间将用于整个设备的时

间同步。

• “未分配”意味着当信

号发生变更时将使用 
CPU 系统时间作为中断

时间戳（默认）。

• 当信号发生变更时，将

任何系统时间输入用作

中断时间戳。

注：如果中断的时间戳使

用本地时间，则必须串联

一个转换模块，用于将本

地时间转换为系统时间。

这是确保中断显示中时间

戳可正确显示的唯一方法。

注：在确认报警过程中，

始终使用 PLC 系统时间作

为时间戳。

SD_i
 
 

Input VARIANT I、Q、M、D、L 第 i 个相关值 (1 ≤ i ≤ 10)
可以使用二进制数、整

数、浮点数或字符串作为

关联值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

Error Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 Error
Error = TRUE 表示处理过

程中出错。可能的错误原

因将通过 Status 参数显

示。

Status Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数 Status
显示错误信息（请参见

“Error 和 Status 参数”）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

Error 和 Status 参数

下表列出了可通过参数 Error 和 Status 输出的所有特定错误信息。

Error Status* 说明

0 0000 由于参数 SIG 处没有信号沿，因此没有未处理的错误或指令。

1 0085 “仅信息”报警类型

1 8001 无效的静态报警信息

1 8002 无有效的静态报警信息

1 8004 已达到相关报警值的 大大小 512 字节。

1 8005 信号上升沿在参数 SIG 处待处理，且仍有报警待处理未被确认。

1 8007 离去的报警，之前没有到达的报警。

1 8087 静态报警被禁用。

1 8089 报警过长。

1 80Ax 参数 SD_i 的值无效。

1 80C1 此时，CPU 不会生成任何报警，这是因为初始化例程正在运行（如，

在 RUN 模式下进行下载后）。请稍后重试。

1 80C2 已发送了每个时间单位内所允许的 大报警数。请稍后重试。

1 80C3 已使用所有的动态报警实例。请稍后重试。

1 80C4 输出报警，无法进行覆盖。请稍后重试。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请

参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

在以下示例中，使用关联值为信号更改生成程序报警。

在全局数据块中创建一个用于存储待监视信号值的变量。

在函数块中调用指令。为函数块创建四个参数，用于互连指令。 

互连该指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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调用 OB 中的函数块。

创建指令时将自动生成 PLC 报警。打开“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms) 对话框，

并在“报警 > 程序报警”(Alarms >Program alarms) 选项卡中选择待编辑的报警。在报警的

“属性 > 基本设置”(Properties > Basic settings) 中，创建报警文本，包括两个关键字。 
注：如果在文本框中单击右键，可以插入关键字、变量或文本列表。

作为字符序列“@1%s@”的结果，将读取参数 SD_1（“#MyStaticText”）的值并将其作为字符

串输出。 
另请参见 
• “在报警中插入相关值 (页 9871)”
• 相关值的示例 (页 9874) 
• “报警文本的关键字 (页 9875)”

若参数 SIG（“CreateAlarm”）的信号状态为“TRUE”，将输出 PLC 报警。输出参数 STATUS
（“OUTPUT_Status”）的值为“0001”，表示信号已更改。之后，该参数还将指示当前无进一步

操作（值为“0000”）。在 SD_1（“#MyStaticText”）参数中输出 PLC 报警的关联值。  
可以将一个时间戳传送到参数 TIMESTAMP。如果不互连，参数 TIMESTAMP 将输出 CPU 时
钟的本地时间。通过输出参数 ERROR（“OUTPUT_Error”），指示该指令的处理无错误。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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例如，要输出 PLC 报警，可使用 CPU 的 Web 服务器。要使用 Web 服务器，需满足以下条件：

• 在 CPU 设置中，必须激活该 Web 服务器。 
使用 Internet 浏览器打开 Web 服务器（通过 CPU 的 IP 地址）并登录 Web 服务器菜单。只

要被监视的信号（“CreateAlarm”）值为“TRUE”，CPU 就输出报警文本。 

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

示例

有关应用示例的详细信息，敬请访问西门子工业在线支持网站 (https://
support.industry.siemens.com/cs/document/98210758?dti=0&dl=en&lc=zh-CN)。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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Get_AlarmState：输出报警状态 (S7-1500)

说明

使用指令“输出报警状态”输出程序报警的报警状态。

有三种可能的报警状态：

• 到达

• 离去

• 已确认

报警状态的输出始终是指使用“生成具有相关值的程序报警”指令创建的程序报警。

通过 Alarm 输入参数，可以选择程序报警。通过参数 Alarm 指定指令“生成具有相关值的

程序报警”的背景数据块。

报警状态通过 AlarmState 输出参数在字节中返回。下图列出了各个位的含义：

指令的执行状态通过输出参数 Error 和 STATUS 来显示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“输出报警状态”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

Alarm Input ALARM_BASE D 指令“生成具有相关值的

程序报警”的实例

• Alarm.Messagetype = 
Alarm_AP，Ac 位的信

号状态为 0 或 1，Ag 位
的信号状态为 1 
– 未激活：0x86 

(1000 0110)
– 已激活/未确认：

0x85 (1000 0101)
– 已激活/已确认：

0x87 (1000 0111)
– 离去/未确认：

0x84 (1000 0100)
• Alarm.Messagetype = 

Notify_AP：Ac 和 Ag 
位的信号状态均为 1
– 未激活：0x86 

(1000 0110)
– 已激活：0x87 

(1000 0111)
• Alarm.Messagetype = 

Inforeport_AP，Ac 位
和 Ag 位的信号状态均

为 1
– 未激活：0x86 

(1000 0110)
– （临时）激活：

0x87 (1000 0111)
如果报警未激活，则 S 位
的信号状态始终为 0。

AlarmState Output BYTE I、Q、M、D、L 作为位数组的报警状态

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

Error Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：无错误

• 1：指令执行过程中发

生错误。

详细信息将在 STATUS 参
数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

该参数设置仅维持一次调

用所持续的时间。要显示

该状态，需要将 STATUS 
复制到一个空闲数据区。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS

错误代码

* 
(W#16#..
.)

说明

8001 无效的静态报警实例

8002 报警 ID 无效

8003 报警类别中没有活动报警

• Alarm_AP：报警已离去并已确认。

• Notify_AP：报警已离去。

• 信息报告

V 位的信号状态设置为 0。
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请

参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，输出程序报警的报警状态。

在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“Get_AlarmState”指令与函数块中的“Program_Alarm”指令一起调用。为函数块创建四个参

数，用于互连指令。 

互连该指令的参数，如下所示：

调用 OB 中的函数块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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创建“Program_Alarm”指令时将自动生成 PLC 报警。打开“PLC 监控与报警”(PLC supervisions 
& alarms) 对话框，并在“报警 > 程序报警”(Alarms >Program alarms) 选项卡中选择待编辑

的报警。创建报警文本，包括两个关键字。 
选择以下报警设置。 

若“Program_Alarm”指令的输入参数 SIG（“CreateAlarm”）的信号状态为“TRUE”，将输出 PLC 
报警。 
对于“Get_AlarmState”指令，会出现以下情况：PLC 报警通过输入参数 ALARM 与
“Get_AlarmState”通信。通过输出参数 AlarmState（“AS_statusBYTE”），指示对应于报警类

别“No Acknowledgement”的报警已激活。

通过输出参数 ERROR（“outputERROR”）和 STATUS（“outputSTATUS”），指示指令的处理正

在进行，且无错误。 

要输出 PLC 报警，可使用 CPU 的 Web 服务器。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“Sample Library for Instructions (页 703)”

示例

有关应用示例的详细信息，敬请访问西门子工业在线支持网站 (https://
support.industry.siemens.com/cs/document/98210758?dti=0&dl=en&lc=zh-CN)。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
Program_Alarm：生成具有相关值的程序报警 (页 3113)
创建和编辑报警 (页 9867)

Gen_UsrMsg：生成用户诊断报警 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“Gen_UsrMsg”指令生成在诊断缓冲区中输入的报警。

可以使用 Mode 参数选择生成到达的报警还是离去的报警：

• 当 Mode = 1 时：创建到达的报警。

• 当 Mode = 2 时：创建离去的报警。

• 无论生成到达的报警还是离去的报警，报警始终具有“仅信息”(Information only) 属性。

条目在诊断缓冲区中同时创建，而报警却将进行异步传送。

如果指令在执行过程中出错，则将在参数 RET_VAL 处输出该错误。

报警的内容

之后，再通过一个文本列表定义报警的内容：

• 通过参数 TextListID 指定要使用的文本列表。为此，需在项目导航中打开对话框“PLC 报
警文本列表“(PLC alarm text lists)。在对话框“文本列表”(Text lists) 中，将显示列“ID”。在

参数 TextListID 中应用该 ID。
• 使用参数 TextID 选择要写入诊断缓冲区的文本列表条目。为此，可通过应用参数 TextID 中

“起始范围/终止范围”(Range from / range to) 列的数字值，从“文本列表条目”(Text lists 
entries) 中选择一个条目。在文本列表条目中，“起始范围”和“终止范围”列的值必须

相同。

• 有关文本列表的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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定义关联值

在文本列表条目中，可定义待添加到报警的新相关值：

• 在文本列表条目中，可通过添加以下信息定义相关值： 
@<关联值的数量><元素类型><格式规范>@

• 使用系统数据类型 AssocValues 指定在生成报警时将添加的相关值。

• 有关相关值结构的更多信息，请参见“相关值的结构 (页 9864)”

参数

下表列出了“Gen_UsrMsg”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

Mode Input UInt I、Q、M、D、L 
或常量

用于选择报警状态的参

数：

• 1：到达的报警

• 2：离去的报警

TextID Input UInt I、Q、M、D、L 
或常量

将用于报警文本的文本列

表条目 ID。
TextListID Input UInt I、Q、M、D、L 

或常量

包含文本列表条目的文本

列表 ID。
Ret_Val Return Int I、Q、M、D、L 指令的错误代码。

AssocValue
s

InOut AssocValues D、L 指向允许定义相关值的系

统数据类型 AssocValues 
的指针。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 AssocValues
通过系统数据类型 AssocValues，可定义待发送的相关值。所允许的 大相关值为 8。可通

过将数据块的数据类型设置为“AssocValues”创建该系统数据类型的结构。 
并通过在参数 Value[x] 中输入相关值的值选择相关值。注意事项：

• 该指令将 TextID 和 TextListID 的值作为待发送的相关值。因此，分配“1”和“2”作为寻址关

联值的数字。不得使用数字“1”或“2”寻址关联值。

• 通过参数 Value [1] 以数字“3”形式寻址相关值，通过参数 Value [2] 以数字“4”形式寻址相

关值，以此类推。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3126 编程和操作手册, 11/2022



字节 参数 数据类型 起始值 说明 关联值的编

号

0..1 Value[1] UINT 0 报警的第一个

相关值。

3

2..3 Value[2] UINT 0 报警的第二个

相关值。

4

4..5 Value[3] UINT 0 ... 5
6..7 Value[4] UINT 0 ... 6
8..9 Value[5] UINT 0 ... 7
10..11 Value[6] UINT 0 ... 8
12..13 Value[7] UINT 0 ... 9
14..15 Value[8] UINT 0 报警的第八个

相关值。

10

参数 RET_VAL
下表列出了可通过参数 RET_VAL 输出的所有特定错误信息。

错误代码

* 
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8080 不支持 Mode 参数中的值。

80C1 并行调用过多，导致资源瓶颈。 
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请

参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，生成在诊断缓冲区中输入的报警。

在全局数据块中创建五个变量和一个“AssocValues”结构（数据类型为 AssocValues），用于

存储数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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互连该指令的参数，如下所示：

使用“文本列表”(Text lists) 条目为报警创建文本类别和文本类别条目。在参数 TextListID
（“myLIST”）中应用文本列表的 ID。在参数 TextID（“myTEXT”）中应用文本列表条目的 ID（范

围 ...）。如下所示分配报警参数。 

如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“Gen_UsrMsg”指令。根据参数 
Mode（“myMODE”）的值，生成到达的报警。使用参数 TextListID（“myLIST”）和 TextID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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（“myTEXT”）使指令了解待输出的报警。使用参数 AssocValues（“AssocValues”）传送报警

的关联值。 
生成报警时，将按下列方式解释报警文本中包含的字符串“@5I%6d@”：
• 编号为“5”的关联值以 INT 数据类型读取。该编号对应于“AssocValues”结构的参数 

Value[3]。
• 关联值将作为一个十进制数输出。十进制数被限制为六位数。

通过输出参数 Ret_Val（“returnValue”），指示该指令的处理无错误。 

要输出报警，对于 S7-1500 系列的 CPU，请打开条目“在线与诊断 > 诊断缓冲区”(Online & 
Diagnostics > Diagnostic buffer)。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

示例

有关应用示例的详细信息，敬请访问西门子工业在线支持网站 (https://
support.industry.siemens.com/cs/document/98210758?dti=0&dl=en&lc=zh-CN)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
创建和编辑报警 (页 9867)

Get_Alarm：读取未决的报警 (S7-1500)

说明

通过“读取未决的报警”指令，可记录用户程序中生成的报警，并将到达或离去的报警复制

到引用数据块中。这样，即可将报警作为 STRING 传送到主站计算机。

使用“OperateMode =1”调用该指令并记录报警时，可在输入“DispClassNr”处至少指定一个显

示类别。开始记录后，到达或离去的报警都不会再丢失。

通过以下输出参数指示成功登录：

DataReady = 0；Busy = 0；Error = 0；Init = 1；Status = 16#0000。
如果未正确执行登录，则输出参数如下：

DataReady = 0；Busy = 0；Error = 1；Init = 0；Status = 16#8xxx（根据错误确定）。

如果“OperateMode = 2”，将从时间 早的报警开始按顺序处理。系统将读取这些报警并将

其存储在 CPU 的选定目标区域中。随后可通过诸如“TSEND_C”指令将数据转发到主站计算机

中。

在“OperateMode = 2”时使用指令“Get_Alarm”，可出现以下操作状态：

操作模式

 
说明

Busy = TRUE DataReady = 
FALSE

Error = FALSE 报警未决，将执行报警处理

Busy = FALSE DataReady = 
TRUE

Error = FALSE 接收缓冲区中有新报警 > 检索数据 *)

Busy = FALSE DataReady = 
FALSE

Error = FALSE 没有新报警

Busy = FALSE DataReady = 
FALSE

Error = TRUE 出错（数据无效）

*) 必须在同一程序循环中复制数据，因为这些数据仅在下次调用指令之前有效。

“OperateMode = 2”时，指令会异步读取报警内容，从而可有效避免因“Get_Alarm [FB702]”
函数块长时间运行而导致超出循环时间。该指令必须在一个循环组织块中反复调用。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“OperateMode = 1”且“OperateMode = 3”时，指令会同步运行，也就是在调用后直接执行。

对于每个检索到的报警，由于函数块“Get_Alarm [FB702]”需要为每种请求的语言提供多达 11 
次调用，Busy 参数中可在多达 33 次调用中出现信号状态“1”。在 Busy 参数再次恢复信号状态

“0”前，报警检索都不完整。 
因此，建议“Get_Alarm [FB702]”的调用时间介于 20 ms 和 200 ms 之间。如果调用时间超过 
1.8 秒，“Get_Alarm [FB702]”会自动注销。注销掉后，将不再读取任何报警。

在以下示例中，可通过“OperateMode =1”输入再次登录该指令：

• 自动注销后，几乎不再调用函数块“Get_Alarm [FB702]”。
• 操作模式从“STOP”切换为“RUN”时
• 更改现有的报警组态后（如，Program_Alarm 或 ProDiag），该指令将自动注销。 
该指令适用于以下区域的报警：

• ProDiag
• 系统诊断

• GRAPH
• Program_Alarm
• 运动控制

说明

CPU 属性“PLC 中的中央报警管理”

如果在设备组态中未启用 CPU 的属性“PLC 中的中央报警管理”，则仅输出报警文本字段的 ID 
而非报警文本（报警文本、信息文本和附加报警文本 1 到 9）。

参数

下表列出了“读取未决报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN *) Input BOOL I、Q、M、

D、L
使能输入

ENO *) Output BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

Operate
Mode

Input BYTE I、Q、M、

D、L
可为以下三种值：

• 1：登录

• 2：读取数据

• 3：注销

DataMo
de

Input BYTE I、Q、M、

D、L
可为以下四个不同值：

• 0：仅读取列标题（发生方 ID、ID_1、
ID_2、优先级、时间戳、状态）

• 1：读取列标、报警文本及相关值。

• 2：读取列标题、包括相关值的报警文本

及信息文本。

• 3：读取列标题、包括相关值的报警文

本、信息文本和附加报警文本。

DispClas
sNr（显

示类别编

号）

Input ARRAY[0
..31] of 
UINT

I、Q、M、

D、L
可定义多达 32 种不同的显示类别。

• 0 到 16：HMI 设备上可设置的用户自定义

显示类别

• 257：系统诊断

• 259：安全性

如果不使用该参数，第一个值（ARRAY 中的

索引 0）会保持默认值 65535。这意味着将

向用户报告所有显示类。

注：

如果不想读取显示类 0，可以将值 256 赋给 
ARRAY 中所有未使用的索引。

仅当登录成功时，才会考虑显示类更改 
(OperateMode=1)。

Lcid（本

地 ID）
Input UDINT I、Q、M、

D、L
可为以下不同值：

• 0：所有语言

• 1：LC 编号 小的第一种语言

• 2：LC 编号第二小的第一种语言和第二种

语言

• 3：所有语言

• 或者：输入确定的 LC 编号，选择相应的

语言。

Data InOut “AlarmD
ata”

I、Q、M、

D、L
所读取的报警数据的目标访范围。

根据“DataMode”参数中的值，PLC 数据类型

为“AlarmData”的报警文本结构。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DataRea
dy

Output BOOL I、Q、M、

D、L
状态参数：

• 0：无可用数据。

• 1：数据可用。

下一次调用该指令时，该数据有效。因

此，需在同一个程序循环中进行处理。

如，使用移动指令时。

Busy Output BOOL I、Q、M、

D、L
状态参数：

• 0：该指令的执行尚未启动，或异步处理

已完成。有关处理状态的更多信息，请参

见 STATUS 参数。

• 1：该指令的执行尚未完成。

尚有更多条目

Error Output BOOL I、Q、M、

D、L
状态参数：

• 0：无错误

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

Init Output BOOL I、Q、M、

D、L
状态参数：

• 0：无需采取行动。

• 1：必须初始化报警数据存储。到目前为

止，已读取的报警数据不再有效。

在下列情况中必须使用该参数：

• 用户已首次登录。可再次读取当前报警内

容。

• CPU 从“STOP”模式切换为“RUN”模式。

• 报警已重新组态，并在“RUN”模式下通过

“下载到设备”(Download to device) 进行

了更改。如，更改了报警文本的结构。

Status Output WORD I、Q、M、

D、L
错误和状态信息

*)：使能输入 EN 和使能输出 ENO 仅在编程语言 LAD 和 FBD 中可见。

指令
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参数 Status
下表列出了 Status 参数值的含义：

状态代码 
*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0001 新数据可用。

8001 参数 OperateMode 的值无效。

8002 Data 参数的数据类型错误。

8003 Lcid 参数无效，或 Lcid 参数选择的语言未加载。

8004 在用户程序中，已通过 OperateMode = 1 参数进行登录并读取未决的消息。仅

当通过 OperateMode = 3 进行注销并组态有报警或执行了 STOP > RUN 转换时，

才能执行且必需执行重新登录。

8005 参数 DataMode 的值无效。

8085 • 登录时未指定显示类别。

• 重新组态监控时(ProDiag)，该指令已注销。

• 由于极少调用函数块“Get_Alarm [FB702]”，自动注销。

• 因系统状态为 SYNCUP 而自动注销（仅限 S7-1500-R/H-CPU）
80C5 尝试在处于 SYNCUP 系统状态期间登录。无法登录。请稍后重试。（仅限 

S7-1500 R/H CPU）
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请

参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PLC 数据类型“AlarmData”
PLC 数据类型“AlarmData”将作为报警的结构。

名称 数据类型 默认值 说明

ProducerID UINT 0 可为以下不同值：

• 0：Program_Alarm
• 4：系统诊断

• 5：标准运动控制 (T-CPU)
• 6：信息安全（如，登录失败）

• 7：SINUMERIK
• 8：GRAPH
• 9：ProDiag

ID_1 UINT 0 报警 ID
该 ID 也将显示在报警编辑器中

ID_2 UINT 0 报警运行系统实例的 ID。
该 ID 是一个内部 ID，用于标识 ProDiag 和顺控

器： 
• 在 ProDiag 中，该 ID 为监控 ID。
• 在顺控器中，该 ID 为步编号。

“Program_Alarm”指令的 ID 为 0，在系统诊断

中不适用。

PRIO UINT 0 优先级：0 到 16

TimeStam
p

LDT DT#1970-01-
01-0:0:0.000
000000

时间戳

时间戳使用 UTC（世界协调时间）或系统时间。

State BYTE 16#0 状态参数：

• 0：离去

• 1：到达

LC_ID ARRAY[0..2] 
of UINT

- 返回输入“Lcid”中指定的值：

• 0：所有语言

• 1：LC 编号 小的第一种语言

• 2：LC 编号第二小的第一种语言和第二种语

言

• 3：所有语言

或者：输入确定的 LC 编号，选择相应的语言。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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名称 数据类型 默认值 说明

AlarmText ARRAY[0..2] 
of WSTRING

- 报警文本， 多 254 个字符（508 个字节）。

如果文本过长，则将截断为 251 个字符。如，

WSTRING#'Meld...。
InfoText ARRAY[0..2] 

of WSTRING
- 信息文本

AddText_1 
- 9

ARRAY[0..2] 
of WSTRING

- 附加文本 1 到 9

示例

相关示例，请参见“Get_Alarm 和 Ack_Alarms 的编程示例 - 第 1 部分 (页 3138)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
在报警中插入相关值 (页 9871)
相关值的示例 (页 9874)
报警组态简介 (页 9851)

Ack_Alarms:确认报警 (S7-1500)

说明

“确认报警”(Acknowledge alarms) 指令通过程序代码中的一条命令可确认所有到达和离开的

报警。

当使能输入 EN (LAD / FBD) 出现信号上升沿调用该指令，或将该指令作为一个前置逻辑运算 
(STL / SCL) 时，MODE 参数的值将置位为 1。该指令为异步执行，可有效避免因函数块

“Ack_Alarms [FC701]”长运行时间而导致超出循环时间。CPU 将确认所有到达和离开的报警，

并确认 HMI 设备该确认消息。所有未决的报警“离去”时，将显示屏上全部消失。

在同一时间内，每次只能执行一次确认（ 多 100 条报警需要确认）。如果存在未确认的

附加报警，则将自动确认需要确认的下 100 条报警。

该指令也可用于 ProDiag 监控报警。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“确认报警”(Acknowledge alarms) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN *) Input BOOL I、Q、M、

D、L
使能输入

ENO *) Output BOOL I、Q、M、

D、L
使能输出

MODE Input UINT I、Q、M、

D、L
可为以下两个不同值：

• 0：该指令未执行。

• 1：确认所有报警。

确认所有待确认的活动报警。

ERROR Output BOOL I、Q、M、

D、L
状态参数：

• 0：无错误

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、

D、L
错误和状态信息

*)：使能输入 EN 和使能输出 ENO 仅在编程语言 LAD 和 FBD 中可见。

参数 STATUS
下表列出了 STATUS 参数值的含义：

状态代码 
*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

7001 未发生错误，系统将确认下 100 条需确认的报警。

8001 参数 MODE 的值无效。

80C5 另一个确认过程正在运行。请稍后再试。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请

参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

相关示例，请参见“Get_Alarm 和 Ack_Alarms 的编程示例 - 第 1 部分 (页 3138)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
在报警中插入相关值 (页 9871)
相关值的示例 (页 9874)
报警组态简介 (页 9851)

Get_Alarm 和 Ack_Alarms 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

Get_Alarm 和 Ack_Alarms 的编程示例 - 第 1 部分 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，需收集并保存 CPU 1（S7-1500 固件版本 V2.0 ）上的所有报警。之后，使

用与 CPU 2 (S7-1500) 的编程连接将这些报警（缩写形式；PLC 数据类型“rcvGetAlarm”）从 
CPU 1 发送到 CPU 2 中。此外，也可以将这些报警保存在 CPU 2 中。

在 Get_Alarm 和 Ack_Alarms 的编程示例的第 1 部分中，将处理各参数的相关需求和互连。 
有关连接的操作过程和结果，请参见“Get_Alarm 和 Ack_Alarms 的编程示例 - 第 2 部分 
(页 3157)”

说明

报警存储器数组的大小

对报警存储器数组（“alarmStorage”和“rcvdStorage”）进行相应组态时， 多可包含 16 个报

警。 
如果要更改存储器的大小，则必须更改数组的大小和 大值“maxPosition”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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编程连接时的要求

需创建两个 CPU (S7-1500) 并通过 PROFINET 连接这两个 CPU。该连接无需进行参数分配。 

说明

使用 Get_Alarm 和 Ack_Alarms
CPU 1（用于调用 Get_Alarm 和 Ack_Alarms）的固件版本必须为 V2.0 或更高版本。此外，

CPU 1 还必须激活 CPU 属性“PLC 中的中央报警管理 (页 3130)”(Central alarm management 
in the PLC)。

说明

允许读写访问

在“属性 > 保护级别”(Properties > Protection) 中，设置较低的 CPU 保护等级，可确保对 CPU 
可进行读和写访问。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 1：程序要求

创建 PLC 数据类型

要传输和存储报警，需具有以下 PLC 数据类型：

• 需使用“SGetAlarm”保存报警以及有关当前读取损失的信息

• 需使用“rcvGetAlarm”通过 TSEND_C. 传输报警

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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数据的存储

创建以下结构和变量，将数据存储在全局数据块（“SLI_gDB_GAalarm”）中。

• TSEND_C 的参数分配：

• Get_Alarm 的参数分配：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 作为“GetAlarm”结构的一部分，用于将报警存储在存储器数组中： 

• Ack_Alarms 的参数分配：

ProDiag 报警

在全局数据块（“SLI_gDB_testAlarm_GAA”）中创建 3 个变量进行相应测试。

在全局数据块（“SLI_gDB_testAlarm_GAA”）中，创建以下规则，触发一个 ProDiag 报警。为

此，需打开全局数据块，在变量“startPump”的属性中，执行监控 > “添加新监

控”(Supervisions > Add new supervision)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 2：程序要求

创建 PLC 数据类型

根据 CPU 1 中的说明，创建 PLC 数据类型“rcvGetAlarm”。

数据的存储

创建以下结构和变量，将数据存储在全局数据块（“SLI_gDB_trcv_GAA”）中。

CPU 1：函数块“SLI_FB_send_GAA” - 参数互连

创建函数块“SLI_FB_send_GAA”，在 CPU 1 和 CPU 2 之间建立连接并进行数据传输。

在该函数块中创建以下局部变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在该函数块中，可使用以下功能： 
• 互连，用于取消（“TSEND_C.stop”）的数据传输。

• 互连，用于启动（“#do2”）数据传输。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 互连，用于启动一个新的数据传输（“#initiateSending”、“#do”）。

• “TSEND_C”指令，用于建立连接和数据传输。

说明

互连“TSEND_C”指令的输入参数 CONNECT
要互连输入参数 CONNECT，可通过“属性 > 组态”(Properties > Configuration) 打开指令

“TSEND_C”的向导。 
对 TSEND_C 的连接进行以下设置：

• 端点：在下拉列表中选择该 CPU。系统将自动输入接口、子网和地址。

• 连接数据：在下拉列表中选择“新建”(New)，为每个 CPU 创建一个数据块。该数据块用
于存储连接数据。每个 CPU（通信伙伴）的数据块名称可任意选择。

• 选择连接类型“TCP”和组态类型“使用程序块”(Use program block)。这些设置用于建立一个
“TCP”协议的以太网连接，作为编程连接。

• 输入任意一个选择的连接 ID。请使用尚未分配的连接 ID。
• 输入一个伙伴端口值。该值需 >=2000。

有关 TSEND_C (页 5154) 组态的更多信息，请参见“发送函数的编程示例 (页 5180)”。
有关函数块“SLI_FB_send_GAA”设置与互连的更多信息，请参见“指令的示例库 (页 703)”中
的程序代码示例。

CPU 1：函数“SLI_FC_switchMode_GAA” - 参数互连

函数“SLI_FC_switchMode_GAA”可用于控制“Get_Alarm”指令。

在该函数中创建以下局部变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在 FC 中创建以下互连。

程序段 1：要启动 Get_Alarm 的执行，需创建以下互连。

程序段 2：要启动 Get_Alarm 的执行，需创建以下互连（第 2 部分）。

程序段 3：要登录 Get_Alarm，需创建以下互连。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4：要将 Get_Alarm 切换为“读取”(Read) 模式，需创建以下互连。

程序段 5：要执行 Get_Alarm 的“读取”(Read) 模式，需创建以下互连。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 6：要执行 Get_Alarm 的“读取”(Read) 模式，需创建以下互连（第 2 部分）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 7：要结束 Get_Alarm 的执行，需创建以下互连。

程序段 8：要结束 Get_Alarm 的执行，需创建以下互连（第 2 部分）。

程序段 9：要结束 Get_Alarm 的执行，需创建以下互连（第 3 部分）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 1：函数块“SLI_FB_saveAlarms_GAA” - 参数互连

创建函数块“SLI_FB_saveAlarms_GAA”，将报警复制到存储器数组“GetAlarm.alarmStorage”
中。

在该函数块中创建以下局部变量。

在该函数块中创建以下互连。

程序段 1：根据以下情况，确定是否将报警复制到存储器数组“GetAlarm.alarmStorage”中：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：要保存上一次使用的存储器数组单元编号并对报警计数，需创建以下互连。

程序段 3：根据以下情况，确定递增或复位存储器数组的单元编号：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4：复制到存储器数组时要保存成功，需创建以下互连。

程序段 5：要结束 SLI_FB_saveAlarms_GAA 的执行，需创建以下互连。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 1：函数块“SLI_FBCall_GetAlarm_AckA” - 参数互连

创建函数块“SLI_FBCall_GetAlarm_AckA”，可执行以下操作：

• 调用和修改 Get_Alarm 
• 调用进行复制和发送的块。

• 调用 Ack_Alarms。 
在该函数块中创建以下局部变量。

在该函数块中创建以下互连。

程序段 1：互连“SLI_FB_send_GAA”函数块的参数，如下所示。

程序段 2：互连“SLI_FC_switchMode_GAA”函数的参数，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 3：互连“Get_Alarm”指令的参数，如下所示：

程序段 4：互连“SLI_FB_saveAlarms_GAA”函数块的参数，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 5：创建以下互连，测试 ProDiag 报警。

程序段 6：互连“Ack_Alarms”指令的参数，如下所示：

CPU 2：函数块“SLI_FB_rcvdAlarms_GAA” - 参数互连

创建函数块“SLI_FB_rcvdAlarms_GAA”，将报警复制到存储器数组“GetAlarm.rcvdStorage”
中。设置和互连过程，与函数块“SLI_FB_saveAlarms_GAA”的类似。

有关函数块“SLI_FB_rcvdAlarms_GAA”设置与互连的更多信息，请参见“指令的示例库 
(页 703)”中的程序代码示例。

CPU 2：函数块“SLI_FBCall_trcv_GAA” - 参数互连

创建函数块“SLI_FBCall_trcv_GAA”，调用并执行 TRCV_C 以及所有后续流程。

在该函数块中创建以下局部变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在该函数块中创建以下互连。

程序段 1：互连“TRCV_C”指令的参数，如下所示：使用 TRCV_C 向导，组态 TRCV_C 的 
CONNECT 参数。

有关 TRCV_C (页 5170) 组态的更多信息，请参见“发送函数的编程示例 (页 5180)”。

程序段 2：发生 TRCV_C 错误时，如果要保存该状态，则需进行参数互连，如下所示

程序段 3：互连“SLI_FB_rcvdAlarms_GAA”函数块的参数，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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结果和操作步骤

有关通信连接的操作过程和结果，请参见“Get_Alarm 和 Ack_Alarms 的编程示例 - 第 2 部分 
(页 3157)”。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

Ack_Alarms:确认报警 (页 3136)

Get_Alarm 和 Ack_Alarms 的编程示例 - 第 2 部分 (S7-1200, S7-1500)

简介

在 Get_Alarm 和 Ack_Alarms 编程示例的第 2 部分中，可快速了解组态和 ProDiag 报警的结

果。

有关参数的要求与互连信息，请参见“Get_Alarm 和 Ack_Alarms 的编程示例 - 第 1 部分 
(页 3138)”。

建立 CPU 1 与 CPU 2 间连接的操作步骤

请遵循相关操作步骤的顺序：

1. 对于 CPU 2，将变量“TRCV_C.start”更改为“TRUE”。
2. 对于 CPU 2，将变量“TRCV_C.comControl”更改为“TRUE”。
3. 对于 CPU 1，将变量“TSEND_C.start”更改为“TRUE”。
4. 对于 CPU 1，将变量“TSEND_C.comControl”更改为“TRUE”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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断开 CPU 1 和 CPU 2 间连接的操作步骤

请遵循相关操作步骤的顺序：

1. 对于 CPU 1，将变量“TSEND_C.stop”更改为“TRUE”。
2. 对于 CPU 2，将变量“TRCV_C.start”更改为“FALSE”。
3. 对于 CPU 2，将变量“TRCV_C.comControl”更改为“FALSE”。
4. 对于 CPU 1，将变量“TSEND_C.start”更改为“FALSE”；将变量“TSEND_C.stop”更改为“FALSE”。
5. 对于 CPU 1，将变量“TSEND_C.comControl”更改为“FALSE”。

CPU 1 的结果：函数块“SLI_FBCall_GetAlarm_AckA” - 程序段 1
如果常开触点（“TSEND_C.start”）的信号状态为“TRUE”，则启动“TSEND_C”指令。输入参数 
CONNECT（“TSEND_C.comControl”）返回信号状态“TRUE”时，“TSEND_C”指令将在 CPU 1 
与 CPU 2 间创建一个通信连接。 
数据记录 (#sendStruct) 传输成功时，输出参数 DONE（“TSEND_C.done”）中信号状态

“TRUE”（“TSEND_C.status”的值为“0000”）。数据记录 (#sendStruct) 传输到 CPU 2 之后，系

统将继续监视该通信连接（状态为“7004”）。

如果常开触点（“TSEND_C.stop”）的信号状态为“TRUE”，则停止“TSEND_C”指令。 

有关 TSEND_C (页 5154) 和 TRCV_C (页 5170) 的操作原理的更多信息，请参见“发送函数

的编程示例 (页 5180)”。
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CPU 1 的结果：函数块“SLI_FBCall_GetAlarm_AckA” - 程序段 2
如果常开触点（“GetAlarm.start”）的信号状态为“TRUE”，则启动“Get_Alarm”指令。为此，

指令“Get_Alarm”将在模式 1（“GetAlarm.operateMode.value”）中调用，然后切换为模式 
2。执行成功后，变量“GetAlarm.start”将自动复位为“FALSE”。
如果常开触点（“GetAlarm.stop”）的信号状态为“TRUE”，则停止“Get_Alarm”指令。为此，指

令“Get_Alarm”将在模式 3（“GetAlarm.operateMode.value”）中调用，然后切换为不活动状

态（模式 0）。停止指令的执行要求成功登录 Get_Alarm
（“GetAlarm.operateMode.Logon_done”为“TRUE”）。执行成功后，变量“GetAlarm.stop”将
自动复位为“FALSE”。

说明

模式 0
当参数 OPERATEMODE（“GetAlarm.operateMode.value”）使用值“0”时，指令“Get_Alarm”
会输出参数分配错误作为状态。原因：指令“Get_Alarm”无法识别模式 0。不过，本例中必须

使用参数 OPERATEMODE 的值“0”来保持指令“Get_Alarm”处于完全不活动状态。否则指令

“Get_Alarm”将会始终传递一种模式（登录或注销）。

系统将记录 Get_Alarm 所执行模式的成功状态：

• “GetAlarm.operateMode.Logon_done”为“TRUE”，表示模式 1 已成功完成。

• “GetAlarm.operateMode.ReadData_ready”为“TRUE”，表示模式 2 已置位。Get_Alarm 已
就绪可以读取。
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• “GetAlarm.operateMode.ReadData_active”为“TRUE”，表示 Get_Alarm 处于模式 2，正忙

于读取数据。

• “GetAlarm.operateMode.Logoff_done”为“TRUE”，表示模式 3 已成功完成。

说明

Get_Alarm 意外注销

在模式 2 中注销 Get_Alarm 时，输出参数 INIT（“GetAlarm.initiateLogin”）将返回信号状态

“TRUE”。此事件将在函数“SLI_FC_switchMode_GAA”中计数为读取丢失

（“GetAlarm.currReadLoss”），同时将“SLI_FC_switchMode_GAA”的 (INOUT) 参数 
MODE2REINIT（“GetAlarm.check.anew”）设置为“TRUE”。这将导致变量

“GetAlarm.dataReady”和“GetAlarm.initiateLogin”复位，且指令“Get_Alarm”在模式 1 自动重

新启动。之后，Get_Alarm 将在模式 2 中再次就绪。

CPU 1 的结果：函数块“SLI_FBCall_GetAlarm_AckA” - 程序段 3
当输入参数 OPERATEMODE（“GetAlarm.operateMode.value”）显示值“2”时，“Get_Alarm”
指令会读取 CPU 1 的所有报警。为此，将在输入参数 DATA（“GetAlarm.currRecord”）中记

录相应的报警。 

指令
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输出参数 DATAREADY（“#dataReady”）处的信号状态“TRUE”将指示一个新报警。由于

“#dataReady”的值（以及“#initiate”的值）仅置位一个周期，该状态将保存到

“GetAlarm.dataReady”变量中。

当输出参数 INIT（“#initiate”）在模式 2 下返回信号状态“TRUE”时，Get_Alarm 将注销，需重

新登录。请参见有关程序段 2 的注意事项。在模式 1 中，“#initiate”/“GetAlarm.initiateLogin”
显示登录成功。

如果发生错误，则 Get_Alarm 的状态（“GetAlarm.status”）将保存到变量

“GetAlarm.memErrStatus”和“GetAlarm.memErr”中，同时 Get_Alarm 设置为模式 3 进行注

销。注销 Get_Alarm 时且无错误发生（“GetAlarm.status”的值为“16#0000”），则将以

“GetAlarm.operateMode.Logoff_done”的值为“TRUE”保存注销。

输入参数 DATAMODE（“GetAlarm.outputMode”）的值为“16#03”，表示报警读取完整（包

含所有信息）。输入参数 DISPCLASSNR 未连接。这会导致 Get_Alarm 读出所有显示类别。

输入参数 LCID（“GetAlarm.languageCodeID”）的值为“0”，表示将读取报警的所有语言版本。

CPU 1 的结果：函数块“SLI_FBCall_GetAlarm_AckA” - 程序段 4
在以下条件下，当前读取的报警（“GetAlarm.currRecord”）以及至此的读取读取丢失计数

（“GetAlarm.currReadLoss”）将作为组合数据记录，保存在存储器数组

“GetAlarm.alarmStorage”中：

• “GetAlarm.dataReady”将返回信号状态“TRUE”。即，Get_Alarm 已读取一个新报警。

• 而且，读取报警的数据记录（“GetAlarm.currRecord”）不为空。此时，可检查其报警文

本。
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之后，所用的位置（“#posForAlarm”）将保存在全局变量“GetAlarm.posForAlarm”的存储器

数组“GetAlarm.alarmStorage”中。并对报警进行计数，将当前值记录在全局变量

“GetAlarm.countAlarms”中。 
位置信息（“#posForAlarm”）将逐渐递增。因此，新报警将存储在存储器数组的不同单元中。

进行递增时，要求不得超出存储器数组的限值（“GetAlarm.maxPositon”）。超出限值时，将

记录该事件（“GetAlarm.limitReach”）并将位置信息（“#posForAlarm”）设置为值“0”。因此，

使用该设置时，所有的后续报警将覆盖存储器数组中的旧报警条目。 
成功的复制记录在变量“GetAlarm.savingDone”中。“GetAlarm.initiateSending”变量将设置为

启动报警的后续发送。 
“SLI_FB_saveAlarms_GAA”的执行结束时，变量“GetAlarm.dataReady”（和局部变量）将复位

为“FALSE”。仅当“GetAlarm.dataReady”返回值“TRUE”时，才会再次执行

“SLI_FB_saveAlarms_GAA”的程序。
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CPU 1 的结果：函数块“SLI_FBCall_GetAlarm_AckA” - 程序段 5
当常开触点（“startPump”）和常闭触点（“closeValve”）返回信号状态“TRUE”时，将触发组

态的 ProDiag 报警。 

Get_Alarm 将读取报警并保存到指定的变量（“GetAlarm.currRecord”）中。在程序段 4 中，

报警随后将复制到存储器数组（“GetAlarm.alarmStorage”）中。

CPU 1 的结果：函数块“SLI_FBCall_GetAlarm_AckA” - 程序段 1（数据传输）

变量“GetAlarm.initiateSending”返回信号状态“TRUE”时，保存的位置

（“GetAlarm.posForAlarm”）将传输到同名的局部变量存储器数组中（“#posForAlarm”），并

转发该命令进行新的数据传输。变量“#initiateSending”将置位为“TRUE”。 
另外，如果未报告错误且 TSEND_C 指示为忙（“TSEND_C.error”和“TSEND_C.busy”为
“FALSE”），则相应的报警（“GetAlarm.alarmStorage[..]”）将以精简形式传送到结构

“#sendStruct”中。如果未发出停止命令（“TSEND_C.stop”到“TRUE”），则变量

“TSEND_C.start”将置位为“TRUE”。 
数据传输的启动命令（“TSEND_C.start”为“TRUE”）将在多个周期内以精简形式将报警

（“#sendStruct”）发送到 CPU 2 中。
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CPU 1 的结果：函数块“SLI_FBCall_GetAlarm_AckA” - 程序段 6
如果常开触点（“AckAlarm.executeAck”）的信号状态为“TRUE”，则启动“Ack_Alarms”指令。

根据输入参数 MODE（“#acknowledge”）的值“1”，Ack_Alarms 确认所有激活的报警。在本

示例中，程序执行无错误（“AckAlarm.error”为“FALSE”，且“AckAlarm.status”的值为

“16#0000“）。 
要查看确认，可使用 HMI 设备或 CPU 的 Web 服务器。 

CPU 2 的结果：函数块“SLI_FBCall_trcv_GAA” - 程序段 1
如果常开触点（“TRCV_C.start”）的信号状态为“TRUE”，则启动“TRCV_C”指令。输入参数 
CONNECT（“TRCV_C.comControl”）中的信号状态为“TRUE”时，“TRCV_C”指令将在 CPU 2 与 
CPU 1 间创建一个通信连接。 
数据记录 (#trcvStruct) 传输成功时，输出参数 DONE（“TRCV_C.done”和
“TRCV_C.dataReceived”）中的信号状态为“TRUE”（“TRCV_C.status”的值为“0000”）。将该数

据记录 (#trcvStruct) 传输到 CPU 2 后，将继续监视该通信连接，且 TRCV_C 就绪可接收数据

（状态为“7006”）。并通过输出参数 RCVD_LEN（“TRCV_C.rcvLen”），确定 Byte 中实际传送

的数据记录长度。

有关 TSEND_C (页 5154) 和 TRCV_C (页 5170) 的操作原理的更多信息，请参见“发送函数

的编程示例 (页 5180)”。
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CPU 2 的结果：函数块“SLI_FBCall_trcv_GAA” - 程序段 2
如果常开触点（“TRCV_C.error”）返回信号状态“TRUE”，则保存该错误的状态

（“TRCV_C.status”）（“TRCV_C.memErrStatus”）。

CPU 2 的结果：函数块“SLI_FBCall_trcv_GAA” - 程序段 3
在以下条件下，报警将保存在存储器数组“GetAlarm.rcvdStorage”中：

• “TRCV_C.dataReceived”将返回信号状态“TRUE”。即，新数据记录已发送到 TRCV_C 中。

• 而且，新接收的数据记录 (#trcvStruct) 不为空。 

之后，所用的位置（“#posForAlarm”）将保存在全局变量“GetAlarm.posForAlarm”的存储器

数组“GetAlarm.rcvdStorage”中。并对报警进行计数，将当前值记录在全局变量

“GetAlarm.countAlarms”中。 
位置信息（“#posForAlarm”）将逐渐递增。因此，新报警将存储在存储器数组的不同单元中。

进行递增时，要求不得超出存储器数组的限值（“GetAlarm.maxPositon”）。超出限值时，将

记录该事件（“GetAlarm.limitReach”）并将位置信息（“#posForAlarm”）设置为值“0”。因此，

使用该设置时，所有的后续报警将覆盖存储器数组中的旧报警条目。

成功的复制记录在变量“GetAlarm.savingDone”中。 
“SLI_FB_rcvdAlarms_GAA”的执行结束时，变量“TRCV_C.dataReceived”（和局部变量）将复

位为“FALSE”。仅当“TRCV_C.dataReceived”返回值“TRUE”时，才会再次执行

“SLI_FB_rcvdAlarms_GAA”的程序。
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程序示例的第 1 部分：

有关参数的要求与互连信息，请参见“Get_Alarm 和 Ack_Alarms 的编程示例 - 第 1 部分 
(页 3138)”。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

Get_AlarmResources：确定可用报警实例的数量 (S7-1500)

说明

使用“Get_AlarmResources”指令来确定当前 CPU 内存可以存储的报警数量。

说明

确定数量的有效性

确定的数字是快照，并且值可能会在短时间内发生变化。
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参数

下表列出了“Get_AlarmResources”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

RET_VAL 输出 UINT 当前可用报警实例的数量。

注：该值的范围为 0 到适用于用户的 CPU 类
型的 大值。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概览 (页 253)”。

4.1.4.10 诊断 (S7-1200, S7-1500)

RD_SINFO：读取当前 OB 启动信息 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用指令“RD_SINFO”读取

• 当前 OB 的启动信息，或

• 上一次启动的启动 OB 中的启动信息。

两种情况下都没有时间戳。如果在 OB 100、OB 101 或 OB 102 中进行调用，则将返回两个

相同的启动信息。

参数

下表列出了“RD_SINFO”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

TOP_SI Output VARIANT D、L 当前 OB 的启动信息

START_UP_SI Output VARIANT D、L 上一次启动时启动 OB 的 
启动信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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参数 TOP_SI 的 SDT
下表列出了参数 TOP_SI 的 SDT：

组织块 (OB) 系统数据类型 (SDT) 系统数据类型编号

任意 SI_classic 592
  SI_none 593
ProgramCycleOB SI_ProgramCycle 594
TimeOfDayOB SI_TimeOfDay 595
TimeDelayOB SI_Delay 596
CyclicOB SI_Cyclic 597
ProcessEventOB SI_HWInterrupt 598
  SI_HWInterrupt_Extended 616
ProfileEventOB
StatusEventOB
UpdateEventOB

SI_Submodule 601

SynchronousCycleOB SI_SynchCycle 602
IOredundancyErrorOB SI_IORedundancyError 604
CPUredundancyErrorOB SI_CPURedundancyError 605
TimeErrorOB SI_TimeError 606
DiagnosticErrorOB SI_DiagnosticInterrupt 607
PullPlugEventOB SI_PlugPullModule 608
PeripheralAccessErrorOB SI_AccessError 609
RackStationFailureOB SI_StationFailure 610
ServoOB SI_Servo 611
IpoOB SI_Ipo 612
StartupOB SI_Startup 613
ProgrammingErrorOB
IOaccessErrorOB

SI_ProgIOAccessError 614

CPURedundancyErrorOB SI_CPURedundancyError_V2 617
IORedundancyErrorOB SI_IORedundancyError_V2 620
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参数 START_UP_SI 的 SDT
下表列出了参数 START_UP_SI 的 SDT：

系统数据类型 (SDT) 系统数据类型编号

SI_classic 592
SI_none 593
SI_Startup 613

结构

下表列出了各结构中结构元素含义：

表格 4-37 SI_classic 结构

结构元素 数据类型 说明

EV_CLASS BYTE • 位 0 至 3：事件 ID
• 位 4 至 7：事件类别

EV_NUM BYTE 事件编号

PRIORITY BYTE 优先级编号

（B#16#FE 的含义：OB 不可用或已禁用，或无法在当前操作模式中启

动）

NUM BYTE OB 编号

TYP2_3 BYTE 数据 ID 2_3： 
标识在 ZI2_3 中输入的信息

TYP1 BYTE 数据 ID 1： 
标识在 ZI1 中输入的信息

ZI1 WORD 附加信息 1
ZI2_3 DWORD 附加信息 2_3
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表格 4-38 SI_none 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）

表格 4-39 SI_ProgramCycle 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 1 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
Initial_Call BOOL OB_Class = 1、30、52、61、65
Remanence BOOL OB_Class = 1

表格 4-40 SI_TimeOfDay 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 10 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
CaughtUp BOOL OB_Class = 10
SecondTime BOOL OB_Class = 10

表格 4-41 SI_Delay 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 20 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

指令
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结构元素 数据类型 说明

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
Sign WORD OB_Class = 20

表格 4-42 SI_Cyclic 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 30 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
Initial_Call BOOL OB_Class = 1、30、52、61、65
Event_Count INT OB_Class = 30、51、52、61、65、91、92

表格 4-43 SI_HWInterrupt 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 40 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
LADDR HW_IO OB_Class = 40、51、55、56、57、70、82、83、85、86、91、92
USI WORD OB_Class = 40
IChannel USINT OB_Class = 40
EventType BYTE OB_Class = 40

表格 4-44 Structure SI_HWInterrupt_Extended

结构元素 数据类型 字节 说明

SI_Format USINT 0 • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 40 1 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT 2 OB 编号（1 到 32767）
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结构元素 数据类型 字节 说明

LADDR HW_IO 4 OB_Class = 40、51、55、56、57、70、82、83、85、
86、91、92

USI WORD 6 OB_Class = 40
IChannel USINT 8 OB_Class = 40
EventType BYTE 9 OB_Class = 40
PointAddr DWORD 12 OB_Class = 40

表格 4-45 SI_Submodule 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
LADDR HW_IO OB_Class = 40、51、55、56、57、70、82、83、85、86、91、92
Slot UINT OB_Class = 55、56、57
Specifier WORD OB_Class = 55、56、57

表格 4-46 SI_SynchCycle 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 61 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
Initial_Call BOOL OB_Class = 1、30、52、61、65
PIP_Input BOOL OB_Class = 61、91、92
PIP_Output BOOL OB_Class = 61、91、92
IO_System USINT OB_Class = 61、91、92
Event_Count INT OB_Class = 30、51、52、61、65、91、92
SyncCycleTime LTIME 计算得到的循环时间
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对 PLC 进行编程
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表格 4-47 SI_IORedundancyError 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 70 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
LADDR HW_ANY OB_Class = 40、51、55、56、57、70、82、83、85、86、91、92
Event_Class BYTE OB_Class = 70、83、85、86
Fault_ID BYTE OB_Class = 70、80、83、85、86

表格 4-48 SI_CPURedundancyError 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 72 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
Switch_Over BOOL OB_Class = 72

表格 4-49 SI_TimeError 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 80 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
Fault_ID BYTE OB_Class = 70、80、83、85、86
Csg_OBnr OB_ANY OB_Class = 80
Csg_Prio UINT OB_Class = 80

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-50 SI_DiagnosticInterrupt 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 82 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
IO_State WORD OB_Class = 82
LADDR HW_ANY OB_Class = 40、51、55、56、57、70、82、83、85、86、91、92
Channel UINT OB_Class = 82
MultiError BOOL OB_Class = 82

表格 4-51 SI_PlugPullModule 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 83 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
LADDR HW_IO OB_Class = 40、51、55、56、57、70、82、83、85、86、91、92
Event_Class BYTE OB_Class = 70、83、85、86
Fault_ID BYTE OB_Class = 70、80、83、85、86

表格 4-52 SI_AccessError 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 85 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
LADDR HW_IO OB_Class = 40、51、55、56、57、70、82、83、85、86、91、92
Event_Class BYTE OB_Class = 70、83、85、86
Fault_ID BYTE OB_Class = 70、80、83、85、86
IO_Addr UINT OB_Class = 85
IO_LEN UINT OB_Class = 85

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-53 SI_StationFailure 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 86 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
LADDR HW_IO OB_Class = 40、51、55、56、57、70、82、83、85、86、91、92
Event_Class BYTE OB_Class = 70、83、85、86
Fault_ID BYTE OB_Class = 70、80、83、85、86

表格 4-54 SI_Servo 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 91 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
Initial_Call BOOL OB_Class = 1、30、52、61、65
PIP_Input BOOL OB_Class = 61、91、92
PIP_Output BOOL OB_Class = 61、91、92
IO_System USINT OB_Class = 61、91、92
Event_Count INT OB_Class = 30、51、52、61、65、91、92
Synchronous BOOL  

表格 4-55 SI_Ipo 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 92 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
Initial_Call BOOL OB_Class = 1、30、52、61、65
PIP_Input BOOL OB_Class = 61、91、92
PIP_Output BOOL OB_Class = 61、91、92

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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结构元素 数据类型 说明

IO_System USINT OB_Class = 61、91、92
Event_Count INT OB_Class = 30、51、52、61、65、91、92
Reduction UINT OB_Class = 92

表格 4-56 SI_Startup 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 100 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
LostRetentive BOOL OB_Class = 100
LostRTC BOOL OB_Class = 100

表格 4-57 SI_ProgIOAcessError 结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
BlockNr UINT OB_Class = 121、122
Reaction USINT OB_Class = 121、122
Fault_ID BYTE OB_Class = 121、122
BlockType USINT OB_Class = 121、122
Area USINT OB_Class = 121、122
DBNr DB_ANY OB_Class = 121、122
Csg_OBNr OB_ANY OB_Class = 121、122
Csg_Prio USINT OB_Class = 121、122
Width USINT OB_Class = 121、122

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-58 SI_CPURedundancyError_V2 的结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 72 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
LADDR HW_ANY OB_Class = 40、51、55、56、57、70、82、83、85、86、91、92
Event_Class BYTE OB_Class = 70、83、85、86
Fault_ID BYTE OB_Class = 70、80、83、85、86

表格 4-59 SI_IORedundancyError_V2 的结构

结构元素 数据类型 说明

SI_Format USINT • 16#FF = 无信息

• 16#FE = 优化启动信息

OB_Class USINT := 70 “无信息”或“优化启动信息”的 OB 类别

OB_Nr UINT OB 编号（1 到 32767）
LADDR HW_ANY OB_Class = 40、51、55、56、57、70、82、83、85、86、91、92
Event_Class BYTE OB_Class = 70、83、85、86
Fault_ID BYTE OB_Class = 70、80、83、85、86
Info1 HW_ANY 取决于故障 ID
Info2 HW_ANY 取决于故障 ID

说明

如果创建的块属性为“Standard”，则 SI_classic 结构中指定的结构元素内容将与 OB 临时变量

的内容相同。 
但请注意，各 OB 的临时变量可具有不同名称和数据类型。另请注意，每个 OB 的调用接口

都包含有关 OB 请求的日期与时间的附加信息。

结构元素 EV_CLASS 的位 4 至 7 包括事件类别。可以是下面的值：

• 1：来自标准 OB 的启动事件

• 2：来自同步错误 OB 的启动事件

• 3：来自异步错误 OB 的启动事件

结构元素 PRIORITY 提供属于当前 OB 的优先级。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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除这两个元素之外，NUM  也很重要。NUM  包含当前 OB 或 后启动的启动 OB 的编号。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

* 
(W#16#...
)

说明

8081 当前 OB 的启动信息与指定的系统数据类型不匹配。

8083 上一次启动中启动 OB 的启动信息与指定的系统数据类型不匹配。

示例

OB 80 是 后调用的 OB 且尚未处理完，而 OB 100 是 后启动的启动 OB。
下表列出了指令“RD_SINFO”的参数 TOP_SI 的结构元素与 OB 80 的相关本地变量之间的分配

关系。

TOP_SI
结构元素

数据类型 OB 80 - 相关本地变量 数据类型

EV_CLASS BYTE OB80_EV_CLASS BYTE
EV_NUM BYTE OB80_FLT_ID BYTE
PRIORITY BYTE OB80_PRIORITY BYTE
NUM BYTE OB80_OB_NUMBR BYTE
TYP2_3 BYTE OB80_RESERVED_1 BYTE
TYP1 BYTE OB80_RESERVED_2 BYTE
ZI1 WORD OB80_ERROR_INFO WORD
ZI2_3 DWORD OB80_ERR_EV_CLASS BYTE

OB80_ERR_EV_NUM BYTE
OB80_OB_PRIORITY BYTE
OB80_OB_NUM BYTE

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表列出了指令“RD_SINFO”的参数 START_UP_SI  的结构元素与 OB 100 的相关本地变量之间

的分配关系。

START_UP_SI
结构元素

数据类型 OB 100 - 本地变量 数据类型

EV_CLASS BYTE OB100_EV_CLASS BYTE
EV_NUM BYTE OB100_STRTUP BYTE
PRIORITY BYTE OB100_PRIORITY BYTE
NUM BYTE OB100_OB_NUMBR BYTE
TYP2_3 BYTE OB100_RESERVED_1 BYTE
TYP1 BYTE OB100_RESERVED_2 BYTE
ZI1 WORD OB100_STOP WORD
ZI2_3 DWORD OB100_STRT_INFO DWORD

示例

在以下示例中，读取上次调用的程序循环 OB 的启动信息，以及 CPU 中上次启动的启动 OB 
的启动信息。

在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

在 OB1 中，调用指令“RD_SINFO”。互连“RD_SINFO”指令的参数，如下所示： 
在本示例中，仅使用 CPU 的一个 OB。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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输入参数 EN 返回信号状态“TRUE”时，启动指令“RD_SINFO”。“RD_SINFO”指令将读取上次调

用的程序循环 OB (OB1) 中的启动信息；并输出到输出参数 TOP_SI（“SI_ProgrammCycle”）
中。将在输出参数 
START_UP_SI (“SI_Startup”) 处，中输出上一次启动时启动 OB 的启动信息。 
根据参数“SI_Format”的值，OB1 可使用优化启动信息。此外，该指令还将读取该 OB 的类别

（“OB_Class”）以及指定的 OB 编号（“OB_Nr”）。由于 CPU 未使用任何启动 OB，因此不会读

取启动 OB（“SI_Startup”）的编号（“OB_Nr”的值为“0”）。并显示该启动 OB 的标准值

（“SI_Format”，“OB_Class”）。

输出参数 RET_VAL（“returnValue”）可用于指示示例的执行过程中无错误（值为“0”）。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

RT_INFO：读取运行系统统计 (S7-1500)

说明

指令“RT_INFO”可生成有关特定组织块、通信或用户程序运行时的统计信息。

使用 MODE 参数，选择待输出的信息：

• MODE 1 到 3 返回在 OB 参数指定编号的组织块的运行时间数据。

• MODE 10 和 11 的测量时间段为 1 s，将返回高优先级 OB (MODE 10) 所用总运行时间百

分比的平均值，或返回通信 (MODE 11) 所用总运行时间百分比的平均值。

• MODE 20 到 21 返回上一个程序循环用于通信和用户程序的运行时间的比例。

• MODE 23 到 25 输出用户程序的 短、 长和当前循环时间。

• MODE 30 到 32 返回用户程序已组态设置的数据。

• MODE 50 到 55 将返回 S7-1500-R/H 系统中与 SYNCUP 系统状态相关的数据。

CPU 从启动转换为 RUN 时，将再次启动所有测量。

如果 RT_INFO 指令在启动 OB 中已调用，则将返回 MODE=1、2、3、23、24 和 25 时的运

行时间（即，一次 RUN-STOP 转换前的时间）或默认值。在第一个用例中：MODE=1、2 和 3 
时，转换为 STOP 模式时将中断该 OB 的执行；MODE=23、24 和 25 时，转换为 STOP 模式

时将中断程序循环。 
OB 的运行时间在第一个 OB 处理完成后才可用。第一次循环完成后，循环时间才可用。

如果在首次测量完成之前调用 RT_INFO，则会将相关测量的预设值输入到 INFO 中，并将值 0 
赋给 RET_VAL。下表列出了 MODE = 1、2、3、23、24 和 25 时的预设值。

MODE 预设值

1 0
2 0
3 LT#-1 ns
23 0
24 LT#-1 ns
25 参数化 短循环时间

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“RT_INFO”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

使用 MODE 参数选择希望读取的信息

（请参见表格“MODE 参数”）。

OB Input OB_ANY I、Q、M、D、L 或
常量

使用 OB 参数选择希望读取其信息的 
OB。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息（请参见“ RET_VAL 参数”）。

INFO InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向将要写入读取数据的目标区域的指

针。INFO 所需的数据类型取决于 
MODE 参数（请参见表格“MODE 参
数”）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 MODE
下表显示了为 MODE 参数的值返回了哪些信息。

模式

（十进

制）

说明 说明 OB 参数

的值

INFO 的
数据类型

可用的 
CPU 版本

1 指定 OB 的运行时间 OB 的运行时间定义为 CPU 处理此 OB 
的命令的时间段。因此不包含处理更

高优先级 OB 和可能中断 OB 的通信任

务所需的时间。

因此，如果想要确定从处理 OB 的第一

个命令到处理 OB 的 后一个命令（表

示包括处理更高优先级 OB 和可能中断 
OB 的通信任务）之间所用的完整时间

段，请使用指令“RUNTIME”。

OB 编号 LTIME S7-1500 
V1.5

2 指定 OB 的 长运行时间 OB 编号 LTIME S7-1500 
V1.5

3 指定 OB 的 短运行时间 OB 编号 LTIME S7-1500 
V1.5

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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模式

（十进

制）

说明 说明 OB 参数

的值

INFO 的
数据类型

可用的 
CPU 版本

10 高优先级 OB 所用总运行

时间的百分比平均值

输出优先级高于循环程序 
OB 的用户程序中使用的

所有 OB 的运行时间 
(ProgramCycle)。这些通

常包括除启动 OB 以外的

所有 OB 类型。

CPU 确定了可以使用哪些 
OB 及其优先级。这些信

息包含在基本编程章节

中。

超出 1 s 的时间段时，生成平均值。

 
 
 
 

不相关 UINT S7-1500 
V1.5

11 通信所用总运行时间的百

分比平均值

将输出通信过程在用户程

序总运行时间中的百分

比。

超出 1 s 的时间段时，生成平均值。

返回的通信百分比值可大于 CPU 参数

“通信产生的循环负载”(Cycle load 
due to communication) 中指定的值。

如果已指定 短循环时间且该时间并

非全部由用户程序所需，则会发生该

现象。之后，剩余时间可重新用于通

信进程。

不相关 UINT S7-1500 
V1.5

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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模式

（十进

制）

说明 说明 OB 参数

的值

INFO 的
数据类型

可用的 
CPU 版本

20 与 MODE 10 不同的是，

其求值基于所执行的上一

个程序循环。

• 如果自调用 RT_INFO 起上一循环的

开始时间已超过 2 秒，则不执行计

算。指令输出值 65535 (0xFFFF)。
• 如果自调用 RT_INFO 起上一循环的

开始时间已小于 1 ms，则评估已在

调用 RT_INFO 前 1 ms 的时间开

始。 
• 如果上一循环的持续时间不足 1 

ms，则评估的执行周期会超过 1 
ms，因此可跨多个循环执行。

通过在 CPU 属性中分配 小循环时

间，可以防止循环时间低于 1 ms。 
• MODE 21：返回的通信百分比值可

大于 CPU 参数“通信产生的循环负

载”(Cycle load due to 
communication) 中指定的值。如

果已指定 短循环时间且该时间并

非全部由用户程序所需，则会发生

该现象。之后，剩余时间可重新用

于通信进程。

不相关 UINT S7-1500 
V1.7

21 与 MODE 11 不同的是，

其求值基于所执行的上一

个程序循环。

不相关 UINT S7-1500 
V1.7

23 长循环时间

自上次从 STARTUP 切换

到 RUN 以来的 长循环持

续时间。

这些时间对应于 TIA Portal 的“循环时

间”(Cycle time) 对话框中“测量出的

循环时间”(Cycle times measured) 
值。可通过“在线与诊断 > 诊断 > 循
环时间”(Online & Diagnostics > 
Diagnostics > Cycle time)，打开该对

话框。

 

不相关 LTIME S7-1500 
V1.7

24 短循环时间

自上次从 STARTUP 切换

到 RUN 以来的 短循环持

续时间。

不相关 LTIME S7-1500 
V1.7

25 当前/上一个循环时间

上一个循环的持续时间。

不相关 LTIME S7-1500 
V1.7

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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模式

（十进

制）

说明 说明 OB 参数

的值

INFO 的
数据类型

可用的 
CPU 版本

30 循环监视时间

允许的 大 CPU 程序持续

时间。如果循环时间超出

循环监视时间，CPU 将进

入 STOP 模式或调用时间

错误 OB。

这些时间对应于 TIA Portal 的“循环时

间”(Cycle time) 对话框中“组态的循

环时间”(Configured cycle time) 值。

可通过“在线与诊断 > 诊断 > 循环时

间”(Online & Diagnostics > 
Diagnostics > Cycle time)，打开该对

话框。

 
 

不相关 LTIME S7-1500 
V1.5

31 用户程序已组态 小循环

时间的输出。如果已在 
CPU 属性中指定 小循环

时间，操作系统会延时启

动新循环，直到达到 小

循环时间。

不相关 LTIME S7-1500 
V1.5

32 已组态 大通信负载的输

出（以百分比形式）

用于通信的循环负载的百分比在 CPU 
属性中的“通信负

载”(Communication load) 下指定。

不相关 UINT S7-1500 
V1.5

50 SYNCUP 系统状态下待传

送的静态数据量

- 不相关 LINT S7-1500 
V2.6

51 SYNCUP 系统状态下已传

送的静态数据量

- 不相关 LINT S7-1500 
V2.6

52 SYNCUP 系统状态下待传

送的动态数据量

- 不相关 LINT S7-1500 
V2.6

53 SYNCUP 系统状态下已传

送的动态数据量

- 不相关 LINT S7-1500 
V2.6

54 备用 CPU 产生的主 CPU 与
备用 CPU 间的 长延时时

间

- 不相关 LTIME S7-1500 
V2.6

55 备用 CPU 追赶阶段内主 
CPU 与备用 CPU 间的实际

延时时间

- 不相关 LTIME S7-1500 
V2.6

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

* 
(W#16#...
)

说明

0 无错误

8080 不支持 MODE 参数中的值。

8081 在 OB 参数处选择的组织块不存在于用户程序中。

8091 此 CPU 类型不支持所选的 MODE 参数。

8092 此 CPU 版本不支持所选的 MODE 参数。

80C3 资源不足。尝试稍后再次调用指令。

8452 INFO 参数处的数据类型不正确。根据 MODE 参数检查是否已选择正确的数据类型。

示例

在以下示例中，将读取循环组织块的运行时间。

在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3186 编程和操作手册, 11/2022



• 创建“Program cycle”类型的新块。在 OB 参数中指定 OB 编号。

• 在 MODE 参数中输入“1”（读取特定 OB 的运行时间）。

• 在 INFO 参数中，指定 LTIME 数据类型的变量（在本示例中，为“infoData”）。

• 在 RET_VAL 参数中，指定 INT 数据类型的变量，输出该指令的错误消息。

调用该指令后，当前测量的运行时间将写入“infoData”变量中。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

LED：读取 LED 状态 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“LED”指令，读取特定模块 LED 的状态（例如，“开”或“关”）。

• 通过 LADDR 参数，可以寻址该 CPU 或其中一个 PROFINET IO 接口。

• 通过 LED 参数，可以选择要通过该指令读取当前状态的模块 LED 指示灯。

• 调用该指令时，RET_VAL 参数将输出所选 LED 的状态。根据所选的 LED，将仅显示指定

的状态信息。例如，某些 LED 只有一种颜色。关于特定 LED 的状态信息，请参见相应模

块的硬件文档。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

S7-1500 CPU 的 LINK 和 RX/TX LED
需要注意，无法读取任何 S7-1500 CPU 上的 LINK 和 RX/TX LED 的 LED 状态。

参数

下表列出了“LED”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_IO I、Q、M、L 或常量 CPU 或其中一个 PROFINET IO 接口的硬件

标识符

此编号是自动分配的，并存储在硬件配置

的 CPU 或接口属性中（CPU 名称 
+ ∼Common）。

LED Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

LED 的标识号：

• 1：STOP/RUN
• 2：ERROR
• 3：MAINT（维护）

• 5：Link（绿色）

• 6：RX/TX（黄色）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L LED 的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL

RET_VAL 说明

0 至 9 LED 的状态：

• 0 = LED 不存在或状态信息不可用

• 1 = 永久关闭

• 2 = 颜色 1（例如，对于 LED STOP/RUN：绿色）永久点亮

• 3 = 颜色 2（例如，对于 LED STOP/RUN：橙色）永久点亮

• 4 = 颜色 1 将以 2 Hz 的频率闪烁

• 5 = 颜色 2 将以 2 Hz 的频率闪烁

• 6 = 颜色 1 和 2 将以 2 Hz 的频率交替闪烁

• 7 = LED 正在运行，颜色 1
• 8 = LED 正在运行，颜色 2
• 9 = LED 不存在或状态信息不可用

出于兼容性考虑，RET_VAL 值中的 ENO 置位为 FALSE。
8086 R/H 系统未处于 RUN-Redundant 系统状态。因此，伙伴 CPU 的数据不可用。

8091 使用 LADDR 参数寻址的硬件组件不可用。

8092 由参数 LADDR 寻址的硬件组件不会返回所需信息。

8093 LED 参数中所指定的标识号未定义。

80Bx LADDR 参数中指定的 CPU 不支持“LED”指令。

示例

在以下示例中，读取 CPU LED 的状态。

在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3189



通过参数 LADDR（“myLADDR”）使“LED”指令了解 CPU 的硬件标识符。通过参数 LED
（“myLED”）了解待监视的 CPU LED。查询 CPU LED (STOP/RUN) 的状态。如果 CPU 的操作模

式从 STOP 转入 RUN，则在输出参数 RET_VAL（“returnValue”）中的值为“6”（绿色和橙色交

替闪烁）。然后值“2”（绿色常亮）指示 LED 状态（“returnValue”）。

注：STOP/RUN LED 的颜色含义如下所示：

颜色 含义

红色 STOP
绿色 RUN
绿色和橙色交替 CPU 正在加载。

红色和绿色交替 程序处理正在运行

有关 LED 颜色含义的其它信息，请参见 CPU 的硬件描述。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Get_IM_Data：读取标识及维护数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

“Get_IM_Data”指令从设备读取标识和维护数据 (I&M)。使用 LADDR 参数选择通过硬件标识

符读取 I&M 的设备。

使用参数 IM_TYPE，可选择该指令读出的数据：

• IM_TYPE = 0：I&M 0 数据

I&M 0 数据是设备的设备特定基本信息，包含制造商 ID、订货号、序列号以及硬件和固

件版本等信息。只能对 I&M 0 数据进行读取访问。该信息还可以通过设备的“在线与诊

断”视图显示在 TIA Portal 中。 
• IM_TYPE = 11：CPU 参数分配数据中的 I&M 1 数据 

I&M 1 数据包含设备的功能描述和位置名称。即，工厂内有关该设备的设计信息。

• IM_TYPE = 12：CPU 参数分配数据中的 I&M 2 数据

I&M 2 数据包括安装日期，即，有关设备何时安装在工厂中的信息。

• IM_TYPE = 13：CPU 参数分配数据中的 I&M 3 数据 
I&M 3 数据包含有关已安装设备的其它信息。附加信息是自由文本，可根据需要进行分配。

I&M 数据读取将写入 DATA 参数定义的寻址区域内。 
读取作业的执行状态通过 BUSY、DONE、ERROR 输出参数和 STATUS 输出参数的中间两个字

节显示。 

定义：标识和维护数据 (I&M)
标识和维护 (I&M) 数据是指存储在某个模块中的信息，该模块有助于检查工厂组态、查找工

厂中的硬件更换并消除错误。

• 标识数据（I 数据）是设备的只读静态信息。

• 维护数据（M 数据）信息与设备相关，例如，安装位置或日期。维护数据在组态期间创

建并随后写入模块中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“Get_IM_Data”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_IO I、Q、M、D、L 
或常量

设备的硬件 ID。该编号由系统自动分配并存

储在设备属性或硬件配置中。

IM_TYPE Input UINT I、Q、M、D、L 
或常量

标识和维护数据的编号

可能的值：

• 0：I&M 0 数据

• 11：CPU 参数分配数据中的 I&M 1 数据

• 12：CPU 参数分配数据中的 I&M 2 数据

• 13：CPU 参数分配数据中的 I&M 3 数据

DATA InOut VARIANT I、Q、M、D、L 用于存储读取标识与维护数据的区域（请参

见下文）。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 指令执行成功。I&M 数据被传送到 DATA 参
数。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：指令已执行完成或尚未开始执行。

• 1：指令的执行尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

该参数仅设置为用于一个调用周期。因此，

要显示该内容，需将 STATUS 复制到一个空

闲数据区内。

有关数据类型的更多详细信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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I&M 0 数据的参数 DATA 
可使用数组 (ARRAY of BYTE) 或特定的数据结构存储 I&M 0 数据：

• 如果通过参数 DATA 寻址数组 (ARRAY of BYTE)，读取的 I&M 0 数据将作为字节序列复制

到 DATA 中。如果寻址的数组比读取的数据长，不需要的字节将使用零填充。

• 对于 I&M 0 数据，以下“IM0_Data”结构也可用于 DATA 参数：

参数 数据类型 字节 说明

Manufacturer_ID UINT 2 制造商 ID（如，西门子为“42”）
Order_ID STRING[20] 20 订货号

Serial_Number STRING[16] 16 序列号

Hardware_Revision UINT 2 硬件版本

Software_Revision STRUCT 4 固件版本

  Type CHAR 1 -
Functional USInt 1 -
Bugfix USInt 1 -
Internal USInt 1 -

Revision_Counter UINT 2 修订计数器

Profile_ID UINT 2 配置文件

Profile_Specific_Type UINT 2 设备类别

IM_Version WORD 2 I&M 版本

I&M_Supported WORD 2 设备端支持的 I&M 数据 (I&M 0-
I&M 4)

如果在 DATA 参数处使用了其它数据类型，STATUS 参数将输出错误代码 8093。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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I&M 1、I&M 2 和 I&M 3 数据的 DATA  参数

I&M 数据可通过字符串 (STRING)、数组 (ARRAY of CHAR/BYTE) 或数据结构 (STRUCT) 进行保

存：

• 如果在 DATA 参数寻址字符串（STRING 数据类型），字符串的长度将自动调节读取 I&M 
数据的长度（多达 254 个字符）。

• 如果在 DATA 参数处寻址数据结构（ARRAY of CHAR/BYTE 或 STRUCT），I&M 数据读取将

被写入所用数据类型的各个组成部分。如果寻址的数据结构比读取数据长，剩余的组成

部分将填入零。

• 如果在 DATA 参数创建 STRUCT 数据类型的数据结构，请使用不具有优化块访问的数据块

（请参见块属性的“属性”）。

如果在 DATA 参数处使用了 STRING、ARRAY of BYTE/CHAR 或 STRUCT 以外的数据类型，

STATUS 参数将生成错误代码 8093。

说明

有关 I&M 数据的其它信息

有关 I&M 数据的更多信息，请访问 PROFIBUS & PROFINET International 网站 (http://
www.profibus.com (http://www.profibus.com))。

参数 STATUS

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

7001 第一次调用“Get_IM_Data”异步指令。指令的执行尚未完成 (BUSY = 1，DONE = 0)。
7002 另一次调用“Get_IM_Data”异步指令。指令的执行尚未完成 (BUSY = 1，DONE = 0)。
8086 R/H 系统未处于 RUN-Redundant 系统状态。因此，伙伴 CPU 的数据不可用。

8091 由 LADDR 参数寻址的设备不存在。

8092 LADDR 寻址不支持 I&M 数据输出的设备。

8093 不支持 DATA 参数的数据类型。

80A1 LADDR 用于寻址不支持 I&M 1、I&M 2 或 I&M 3 数据输出的设备。

80B1 无有效数据。（模块或子模块不支持 I&M 数据，或该设备尚未组态 I&M 数据。）

80B2 IM_TYPE 参数的值无效或者 CPU 或寻址的设备不支持所选 IM_TYPE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

80C3 超出可并行执行的实例个数（10 个）：

• 请避免同时并行调用 10 次以上的实例。 
• 由于该错误是临时错误，请稍后重新调用。

8752  DATA 参数处指定的存储区域过小，无法保存全部 I&M 数据。 多只能保存指定存储区域 大

长度的读取 I&M 数据。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，将读取 S7-1500 CPU 的 IM0 数据。IM0 数据是设备的基本信息，包含制造商 
ID、订货号、序列号以及硬件和固件版本等信息。

在全局数据块中创建 4 个变量和一个结构（数据类型为 IM0_Data），用于存储 IM0 数据。

此时，可为该结构指定任意名称（“MyPLC_IM_Data”）。

在 LADDR 参数中输入 CPU 的硬件标识符。硬件标识符唯一地标识产品。要确定 CPU 的硬件

标识符，请打开 PLC 变量表和“系统常量”(System constants) 选项卡。然后在“名称”(Name) 
列中搜索 CPU。关联值是您在 LADDR  参数中输入的硬件标识符。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在指令成功执行后，IM0 数据将写入到数据块。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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GET_NAME：读取 IO 设备或 DP 从站的名称 (S7-1200, S7-1500)

说明

“GET_NAME”指令用于读取 IO 设备或 DP 从站的名称。该名称将显示在网络视图和 IO 设备或 
DP 从站的属性中。在以下截图中，以 IO 设备为例。

通过 PROFINET IO 系统或 DP 主站的硬件标识符（LADDR 参数中）以及 IO 设备的设备编号或 
DP 从站的 PROFIBUS 地址（STATION_NR 参数），可选择该 IO 设备或 DP 从站。

指令成功执行后，IO 设备或 DP 从站的名称将写入由 DATA 参数寻址的区域中。

所读取的名称取决于 IO 设备的类型：

• 对于 DP 从站或 IO 设备，将输出前端模块的名称。

• 对于智能从站或智能设备，将输出接口模块的名称。

• 对于 HMI 面板，将输出接口名称。

• 对于 PC 站，将输出接口模块的名称。

• 对于 GSD 设备，将显示设备接入点 (DAP) 的名称（接口或前端模块的名称）。

并通过参数 LEN 输出该名称的长度。如果该名称的长度大于 DATA 参数指定的区域，则将只

写入寻址区域的 大长度的部分名称。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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该名称的 大长度为 128 个字符。

说明

读取的 CPU 的名称 (V 1.1)
如果参数 LADDR 和 STATION_NR 的值均为“0”，则该指令将输出 CPU 的名称。

如果 R/H 系统处于 RUN-Redundant 模式，则该指令将返回主 CPU 的名称。 

参数

下表列出了“GET_NAME”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_IOSYSTE
M

I、Q、M、D、L 或
常量

PROFINET IO 或 DP 主站系统的硬件标识

符该值来自系统常量或 PROFINET IO 系
统/ DP 主站系统的属性。

STATION_NR Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

PROFINET IO 设备的设备编号或 DP 从站

的 PROFIBUS 地址。该编号将显示在网络

视图和 IO 设备或 DP 从站的属性中。

DATA InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向该名称待写入的目标区域的指针。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 指令执行成功。IO 设备或 DP 从站的名称

已传送到 DATA 参数处指定的区域内。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：指令执行完成。

• 1：指令的执行尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

LEN Output DINT I、Q、M、D、L IO 设备或 DP 从站的名称长度（字符数）。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

该参数设置仅维持一次调用所持续的时

间。因此，要显示该状态，需将 STATUS 
复制到一个空闲数据区内。 

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 STATUS

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

7001 第一次调用“GET_NAME”异步指令。指令的执行尚未完成 (BUSY = 1，DONE = 0)。
7002 另一次调用“GET_NAME”异步指令。指令的执行尚未完成 (BUSY = 1，DONE = 0)。
8090 在 LADDR 参数中指定的硬件标识符在项目中不存在。

8092 LADDR 参数的值无法寻址 PROFINET IO 系统或 DP 主站系统。

8093 指令不支持 DATA 参数中的数据类型。

8095 • 所选的 PROFINET IO 系统中没有该设备编号（STATION_NR 参数），或者找不到 IO 设备。

• 在所选的 DP 主站系统中，PROFIBUS 地址（STATION_NR 参数）不存在。

80B1 所用 CPU 不支持该指令。

80C3 临时资源错误：CPU 当前正在处理的同步块调用的 大数量。仅当至少一个块调用执行完成后，

才能执行“GET_NAME”。
8852 DATA 参数中指定的区域过短，无法写入 IO 设备或 DP 从站的完整名称。只能写入 大允许长

度的部分名称。

要读取完整名称，需在 DATA 参数处指定一个较大的数据区域。此区域的大小必须至少与 LEN 参
数处指定的字符数相一致。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了如何读取 HMI 面板的站名称。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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HMI 面板的组态：

• 在网络视图中创建站名称为“HMI_IO-Device”的 HMI 面板，并分配给相同 CPU 的 PROFINET 
IO 系统。

• 在硬件配置的属性中激活该 HMI 面板的操作模式“IO 设备”，并将 CPU 指定为 IO 控制器。

• 在“以太网地址”(Ethernet addresses) 下的属性内，设置设备编号“20”

创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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为指令“GET_NAME”分配参数：

• 在输入参数 LADDR 中，输入 IO 系统（262）的硬件标识符。

• 在输入参数 STATION_NR 中，输入 HMI 面板（2）的设备编号。

• 互连“GET_NAME”指令的其它数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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执行指令：

• 执行该指令之后，HMI 面板 (HMI_IO-Device) 的站名称将保存到参数 DATA
（“moduleName”）中。

• 并在参数 LEN 中输出该名称的字符个数 (13)。
• 成功读取 IO 设备后，如果 GET_NAME 的执行未停止，则输出参数 BUSY（“busy”）将显

示值“TRUE”；输出参数 STATUS（“status”）将显示值“16#7002”。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GetStationInfo： 读取 IO 设备的信息 (S7-1200, S7-1500)

有效性

下述信息适用于以下 IO 设备：

• S7-1500 CPU 中的 S1 型 IO 设备（MODE 1 固件版本 V1.1 及以上版本，MODE 2 固件版本 
V1.5 及以上版本）

• S7-1500R/H CPU 中的 S2 型 IO 设备，固件版本 V2.6 及以上版本

• S7-1500H CPU 中的 R1 型 IO 设备，固件版本 V3.0 及以上版本

说明

使用“GetStationInfo”指令，可读取 PROFINET IO 设备的地址信息。该指令还可读取下位 IO 系
统中 IO 设备的地址信息（通过 CP/CM 连接）。 
在 LADDR 参数处，IO 设备通过站的硬件标识符寻址。硬件标识符显示在站属性的“设备与

网络”(Devices & Networks) 视图中。

通过 MODE 参数，选择要读取的信息。

在 DATA 参数处，可指定所读取地址数据将写入的数据区。使用“IF_CONF_v4”结构存储 IP 地
址。使用“IF_CONF_MAC”结构存储 MAC 地址。

使用 REQ 控制参数启用地址数据读取。这需要能够访问 IO 设备。

读取作业的执行状态通过 BUSY、DONE、ERROR 输出参数和 STATUS 输出参数显示。 

说明

仅使用站的硬件标识符寻址 IO 设备

站、IO 设备和 PROFINET 接口都具有各自的硬件标识符。对于“GetStationInfo”指令，仅使用

站的硬件标识符。

例如，如果通过参数 LADDR 寻址 PROFINET 接口，则不读取该地址数据，并生成 8092 错误

代码。

要读取集成 PROFINET 接口或集中组态中 CM/CP 的地址数据，使用“RDREC”指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“GetStationInfo”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、
L

控制参数请求

使用 REQ = “1”启动信息读操作。

LADDR Input HW_DEVIC
E

I、Q、M、D、
L 或常量

IO 设备站的硬件标识符

该编号源自网络视图中的站属性，

或源自默认变量表的“系统常

量”(System constants) 选项卡。

DETAIL Input HW_SUBM
ODULE

I、Q、M、D、
L 或常量

DETAIL 参数未使用。保持不连接参

数。

MODE Input UINT I、Q、M、D、
L 或常量

选择要读取的地址数据：

• MODE = 1：S1 或 S2 设备的 
IPv4 地址参数

• MODE = 2：S1 或 S2 设备的 
MAC 地址

• MODE = 11：R1 设备左侧接口

模块的 IPv4 地址参数

• MODE = 12：R1 设备左侧接口

模块的 MAC 地址

• MODE = 21：R1 设备右侧接口

模块的 IPv4 地址参数

• MODE = 22：R1 设备右侧接口

模块的 MAC 地址

DATA InOut VARIANT D、L 指向写入 IO 设备地址区域的区域的

指针。

MODE = 1、11 和 21 时，使用

“IF_CONF_v4”结构；MODE = 2、
12 和 22 时，使用“IF_CONF_MAC”
结构。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、
L

指令执行成功。地址数据被传送到 
DATA 参数。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、
L

状态参数

• 0：指令执行完成。

• 1：指令的执行尚未完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、
L

状态参数

• 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、
L

状态参数

该参数仅设置为用于一个调用周

期。要显示该状态，需要将 
STATUS 复制到一个空闲数据区。

有关数据类型的更多详细信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 DATA 
• 在 DATA 参数处使用“IF_CONF_v4”结构来根据 IPv4 保存地址参数。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 … 
1

Id UINT 30 “IF_CONF_v4”结构的 ID。

2 … 
3

Length UNIT 18 在 BYTE 中读取的数据的长度。

4 ... 
5

Mode UNIT 0 与“GetStationInfo”指令无关（保留为

“0”）。

6 ... 
9

InterfaceAddre
ss

ARRAY 
[1..4] of 
BYTE

- IP_V4 格式的 IO 设备的 IP 地址，如 
192.168.3.10：
• addr[1] = 192 
• addr[2] = 168 
• addr[3] = 3 
• addr[4] = 10 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

10 
… 13

SubnetMask ARRAY 
[1..4] of 
BYTE

- IP_V4 格式的 IO 设备的子网掩码，如 
255.255.255.0： 
• addr[1] = 255
• addr[2] = 255
• addr[3] = 255
• addr[4] = 0

14 ...
 17

DefaultRouter ARRAY 
[1..4] of 
BYTE

- IP_V4 格式的路由器的 IP 地址，如 
192.168.3.1：
• addr[1] = 192 
• addr[2] = 168 
• addr[3] = 3 
• addr[4] = 1 

• 在参数 DATA 中使用“IF_CONF_MAC”存储 MAC 地址。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 … 
1

Id UINT 3 “IF_CONF_MAC”结构的 ID。

2 … 
3

Length UNIT 12 在 BYTE 中读取的数据的长度。

4 ... 
5

Mode UNIT 0 与“GetStationInfo”指令无关（保留为

“0”）。

6 ... 
11

MACAddress ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

- IO 设备的 MAC 地址，例如 
08-00-06-12-34-56
• Mac[1] = 8 
• Mac[2] = 0 
• Mac[3] = 6 
• Mac[4] = 12
• Mac[5] = 34
• Mac[6] = 56

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 STATUS

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

7000 当前没有正在处理的作业。

7001 第一次调用“GetStationInfo”异步指令。指令的执行尚未完成 (BUSY = 1，
DONE = 0)。

7002 另一次调用“GetStationInfo”异步指令。指令的执行尚未完成 (BUSY = 1，
DONE = 0)。

8080 所组态的设备类型（S1、S2 和 R1）不支持 MODE 参数中的值。

8090 未组态 LADDR 参数指定的硬件标识符。

8092 LADDR 参数不会寻址 PROFINET IO 设备。

8093 DATA 参数中的数据类型无效。

80A0 不读取请求的信息。（对于 R1 设备，所请求的接口模块可能已经移除、断电

或因其它原因无法访问）。

80BA S7-1500R/H-CPU：
• 主 CPU 读取或写入数据记录时失败。新的主 CPU 将通过 0x80BA 确认请

求。数据记录请求在新的主 CPU 上不会重复出现。

• 如果线性拓扑中 R1 设备或 S2 设备使用指令“GetStationInfo”：在指令的执

行过程中，如果主应用程序关系切换到另一个 CPU，则将发生临时错误。

80C0 不可访问寻址的 IO 设备。

80C3 已达到了“GetStationInfo”指令允许的 大同时调用数（10 个实例）。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请

参见“另请参见”。

说明

R1 设备使用指令“GetStationInfo”
• 在某些情况下，系统诊断功能判断一个接口模块不可访问，但“GetStationInfo”指令仍会提供

该接口模块相关信息。例如，某个接口模块的所有端口均未连接，但该接口模块仍插在插槽
中并且提供电源电压；或者该接口模块因其它原因无法访问。

• 在 RUN-Solo 系统状态下，“GetStationInfo”指令将继续提供未由主 CPU 控制的接口模块信息。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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示例

下面将使用 „GetStationInfo“ 指令读取 IO 设备的 IP 地址数据并将信息写入数据块。IP 地址

数据包括 IP 地址、子网掩码和（如果已使用）路由器的地址数据。

该指令在 IO 控制器上执行，并读取下级 IO 设备的 IP 地址信息（在此例中为 ET200MP）。

在全局数据块中创建 5 个变量和一个结构（数据类型为 IF_CONF_v4），用于存储该地址数据。

可以为该结构指定任意名称（在本示例中，为“IP_Address”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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然后调用“GetStationInfo”指令：

• 在 DATA 参数处使用 IF_CONF_v4 结构。

• 在 LADDR 参数中输入 IO 设备的硬件标识符。硬件标识符唯一地标识产品。要确定 IO 设
备的硬件标识符，请打开 PLC 变量表和“系统常量”(System constants) 选项卡。然后在

“名称”(Name) 列中搜索设备，然后在“数据类型”(Data type) 列中搜索 „Hw_Device“。
该关联值是 LADDR 参数中输入的硬件标识符。

• 为 MODE 参数选择“1”（根据 IPv4 读取地址参数）。

在 REQ= 1 (TRUE) 时开始读取地址数据。在指令成功执行后，IP 地址数据将写入到数据块。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GetChecksum：读取校验和 (S7-1200, S7-1500)

说明

“GetChecksum”指令用于读取对象组的校验和。这些对象通过“Scope”参数进行选择。

说明

生成块的校验和

生成校验和时，标准块和安全块无任何差异。更多信息，请参见 STEP 7 Safety 选件包的帮

助信息。

参数

下表列出了“GetChecksum”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

Scope Input UINT 通过参数 Scope，可选择待读取校验和的

对象。

• 1：标准块（即，非安全块）

• 2：安全块

• 3：文本列表

Range（隐藏） Input UINT “Range”的值必须为“0”。
Subrange（隐

藏）

Input UINT “Subrange”的值必须为“0”。

Done Output BOOL 指令执行成功。校验和已传送到 
Checksum 参数中。

Busy Output BOOL 状态参数

• 0：指令执行完成。

• 1：指令的执行尚未完成。

Error Output BOOL 状态参数

• 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在“Status”参数中输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

Status Output WORD 状态参数

该参数仅设置为用于一个调用周期。要显

示该状态，需要将 STATUS 复制到一个空闲

数据区。

Checksum InOut VARIANT 校验和

|“Checksum”参数必须指向一个数据类型为 
ARRAY[0..7] of BYTE 的变量；空闲字节需

置位为“0”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数“Status”

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

7001 首次调用：校验和生成过程已初始化

7002 中间调用：校验和生成过程已激活

8080 参数“Scope”的值无效

8081 该版本固件不支持参数“Range”，值需为“0”。
8082 该版本固件不支持参数“Subrange”，值需为“0”。
8091 CPU 不支持“GetChecksum”指令，或者 CPU 中的程序故障等因素导致寻址对

象不可用。

8852 参数“Checksum”指定的变量数据类型不正确。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请

参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，将读取 S7-1500 CPU 中标准块的校验和。 
创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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创建一个函数块。在该函数块中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“GetChecksum”指令的参数，如下所示：

程序段 2：如果出错，则保存相关状态，如下所示。

如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“GetChecksum”指令。根据输入参

数 SCOPE（“scope”）的值“1”，读取标准块的校验和。校验和将在参数 CHECKSUM
（“checksum”）中输出。GetChecksum 的状态将显示在输出参数 DONE（“done”）中。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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输出参数 STATUS（“#status”和“memErrStatus”）和 ERROR（“error”）用于指示该作业已完成

且无错误。

校验和也位于 CPU 的属性中。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
基于校验和比较 PLC 程序 (页 9953)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GetSMCinfo：读取有关 SIMATIC 存储卡的信息 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“GetSMCinfo”，可检索当前所插入 SIMATIC 存储卡的相关信息。通过参数“Mode”，
可选择待读取的信息：

• Mode = 0、1、2、3：标准 CPU 的允许值

• Mode = 10 到 13 和 20 到 23：S7-1500-R/H CPU 的允许值

Mode 值为 10 到 13 时，是指冗余 ID 为 1 的 CPU。
Mode 值为 20 到 23 时，是指冗余 ID 为 2 的 CPU。

通过控制参数 REQ 启用地址数据的读取。输出参数 Done、Busy、Error 和 Status 用于指示

作业状态。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可读取的信息与 R/H 系统的系统状态间的相互关系

• 存储器大小

CPU 的系统状态和角色

（如果适用）

CPU 的配对状态 允许的模式值

RUN-Solo，主 CPU 未配对 • 冗余 ID = 1：模式 = 10（主 SMC）
• 冗余 ID = 2：模式 = 20（主 SMC）

已配对 • 冗余 ID = 1：
– 模式 = 10（主 SMC）或

– 模式 = 20（伙伴 CPU 的 SMC）
• 冗余 ID = 2：

– 模式 = 10（伙伴 CPU 的 SMC）或

– 模式 = 20（主 SMC）
SYNCUP，主 CPU - • 冗余 ID = 1：

– 模式 = 10（主 SMC）或

– 模式 = 20（伙伴 CPU 的 SMC）
• 冗余 ID = 2：

– 模式 = 10（伙伴 CPU 的 SMC）或

– 模式 = 20（主 SMC）
RUN-Redundant - • 冗余 ID = 1：

– 模式 = 10（主 SMC）或

– 模式 = 20（伙伴 CPU 的 SMC）
• 冗余 ID = 2：

– 模式 = 10（伙伴 CPU 的 SMC）或

– 模式 = 20（主 SMC）

• 已使用的存储量

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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CPU 的系统状态和角色

（如果适用）

CPU 的配对状态 允许的模式值

RUN-Solo，主 CPU 不相关 • 冗余 ID = 1：模式 = 11（主 SMC）
• 冗余 ID = 2：模式 = 21（主 SMC）

SYNCUP，主 CPU - 该信息是否可读取，取决于 
GetSMCinfo 的开始时间和两个 CPU 的
同步状况。

如果可读取：

• 冗余 ID = 1：
– 模式 = 11（主 SMC）或

– 模式 = 21（伙伴 CPU 的 SMC）
• 冗余 ID = 2：

– 模式 = 11（伙伴 CPU 的 SMC）或

– 模式 = 21（主 SMC）
RUN-Redundant - • 冗余 ID = 1：

– 模式 = 11（主 SMC）或

– 模式 = 21（伙伴 CPU 的 SMC）
• 冗余 ID = 2：

– 模式 = 11（伙伴 CPU 的 SMC）或

– 模式 = 21（主 SMC）

说明

确定不同存储空间大小的存储卡中所占用的存储空间

如果在 R/H 系统的两个 CPU 中使用不同存储空间大小的存储卡，则相同的存储内容所确

定的占用存储空间大小可能不同。这是因为，存储卡的簇大小不同。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 已使用的使用寿命 (%)

CPU 的系统状态和角色

（如果适用）

CPU 的配对状态 允许的模式值

RUN-Solo，主 CPU 不相关 • 冗余 ID = 1：模式 = 12（主 SMC）
• 冗余 ID = 2：模式 = 22（主 SMC）

SYNCUP，主 CPU - 该信息是否可读取，取决于 
GetSMCinfo 的开始时间和两个 CPU 的
同步状况。

如果可读取：

• 冗余 ID = 1：
– 模式 = 12（主 SMC）或

– 模式 = 22（伙伴 CPU 的 SMC）
• 冗余 ID = 2：

– 模式 = 12（伙伴 CPU 的 SMC）或

– 模式 = 22（主 SMC）
RUN-Redundant - • 冗余 ID = 1：

– 模式 = 12（主 SMC）或

– 模式 = 22（伙伴 CPU 的 SMC）
• 冗余 ID = 2：

– 模式 = 12（伙伴 CPU 的 SMC）或

– 模式 = 22（主 SMC）

• 组态的使用寿命阈值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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CPU 的系统状态和角色

（如果适用）

CPU 的配对状态 允许的模式值

RUN-Solo，主 CPU 不相关 • 冗余 ID = 1：
– 模式 = 13（主 SMC）或

– 模式 = 23（伙伴 CPU 的 SMC）
• 冗余 ID = 2：

– 模式 = 13（伙伴 CPU 的 SMC）或

– 模式 = 23（主 SMC）
SYNCUP，主 CPU - • 冗余 ID = 1：

– 模式 = 13（主 SMC）或

– 模式 = 23（伙伴 CPU 的 SMC）
• 冗余 ID = 2：

– 模式 = 13（伙伴 CPU 的 SMC）或

– 模式 = 23（主 SMC）
RUN-Redundant - • 冗余 ID = 1：

– 模式 = 13（主 SMC）或

– 模式 = 23（伙伴 CPU 的 SMC）
• 冗余 ID = 2：

– 模式 = 13（伙伴 CPU 的 SMC）或

– 模式 = 23（主 SMC）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“GetSMCinfo”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input BOOL 控制参数 Request
使用 REQ = “1”启动信息读操作。

Mode Input UINT 使用 Mode 参数，可选择待读取 SIMATIC 存储卡的相关信息：

• 0：存储容量，单位为 KiB（1 KiB = 1024 字节）

• 1：已用存储量 (KiB)
• 2：维护信息：整个使用寿命中以前的使用量，[％]

注：

– 对于 S7-1500 软件控制器和 S7-PLCSIM，Mode = 2 时，

Info 的值通常为“0x00”（无维护信息）。

– 使用不支持该信息或当前固件的 CPU 不能提供该信息的 
SIMATIC 存储卡时，Info 的值为“0xFF”。

• 3：设置使用寿命的百分比值。超过该值后，CPU 将创建一

个诊断缓冲区条目并激活维护 LED 指示灯。

注：

– 从存储卡读取该信息，而非规划数据中。如果禁止生成诊

断中断，则 Info 的值为“0xFF”。
– 对于 S7-1500 软件控制器和 S7-PLCSIM，Mode = 3 时，

Info 的值始终为 0xFF。
• 10 或 20：对应于标准 CPU 的模式 0

– 模式 10：冗余 ID 为 1 的 CPU 中，SMC 的存储器大小

– 模式 20：冗余 ID 为 2 的 CPU 中，SMC 的存储器大小

• 11 或 21：对应于标准 CPU 的模式 1
– 模式 11：冗余 ID 为 1 的 CPU 中，已使用的 SMC 存储量

– 模式 21：冗余 ID 为 2 的 CPU 中，已使用的 SMC 存储量

• 12 或 22：对应于标准 CPU 的模式 2
– 模式 12：冗余 ID 为 1 的 CPU 中，已使用的使用寿命 (%)
– 模式 22：冗余 ID 为 2 的 CPU 中，已使用的使用寿命 (%)

• 13 或 23：对应于标准 CPU 的模式 3
– 模式 13：冗余 ID 为 1 的 CPU 中，组态的使用寿命阈值

– 模式 23：冗余 ID 为 2 的 CPU 中，组态的使用寿命阈值

Done Output BOOL 1：指令已成功执行。所读取的信息将传送到参数 Info 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 说明

Busy Output BOOL 状态参数

• 0：指令执行完成。

• 1：指令的执行尚未完成。

Error Output BOOL 状态参数

• 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 Status 参数中输出。

Status Output WORD 错误代码

Info InOut UDINT 用于读取信息的缓存。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

确定 I&M 0 数据

使用 GetSMCinfo 指令，无法确定 SIMATIC 存储卡的 I&M 0 数据。为此，需要使用指令

“Get_IM_Data (页 3191)”。

参数 Status

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误。

7000 当前没有正在处理的作业。

7001 首次调用：触发作业 (Busy = 1, Done = 0)。
7002 中间调用：作业已激活 (Busy = 1, Done = 0)。
8080 参数“Mode”的值无效

8081 （仅 
S7-1200）

SIMATIC 存储卡未插入。

8086 R/H 系统未处于 RUN-Redundant 系统状态。因此，伙伴 CPU 的数据不可用。

8091 S7-1500-R/H CPU 仅支持参数“Mode”的所选值。

8092 由于 CPU 不支持“GetSMCinfo”，因此无可用数据。

80C3 已达到了指令“GetSMCinfo”可同时调用的 大数量。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例

在以下示例中，确定所用 SIMATIC 存储卡的存储容量。 
创建以下变量，在全局数据块中进行数据存储：

创建一个函数块。在函数块的状态区域，创建一个数据类型为 Bool 的局部变量“#done”。
互连“GetSMCinfo”指令的参数，如下所示：

仅当输入参数 REQ（“execute”）返回的信号状态为“TRUE”时，才执行“GetSMCinfo”指令。

SIMATIC 存储卡的读取模式保存在输入参数 MODE（“mode”）中。根据值“0”读取 SIMATIC 存
储卡的存储容量，并显示在参数 INFO（“getInfo”）中（单位为 KB）。GetSMCinfo 的成功状

态将显示在输出参数 DONE（“#done”）中，并保存在变量“done”中。

输出参数 STATUS（“status”）和 ERROR（“error”）用于指示该示例中的处理已完成且无错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

GetClockStatus：读取 CPU 时钟的状态 (S7-1500)

说明

使用指令“GetClockStatus”读取内部 CPU 时钟中的以下信息：

• 有关 CPU 属性中是否已启用通过 NTP 服务器进行时间同步的信息（参数 ClockStatus 的位 
1）。

• 有关时间同步是否丢失的信息（参数 ClockStatus 的位 0）。

• 有关当前激活夏令时或标准时的信息（参数 ClockStatus 的位 2）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“GetClockStatus”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

ClockStatus Output WORD 内部 CPU 时钟的状态；

• 位 0：有关时间同步是否丢失的信息 
– Bit0 = 1：一个或多个时间同步丢失。

– 位 0 = 0：时间同步未丢失。

有关评估位 0 的注意事项：仅当时间同步启用（即位 1 = 1）
时，才能对位 0 进行评估

在以下情况下，位 0 将复位为 0：
– CPU 重新启动后

– 设置时间后

请注意，S7-1500 CPU 中 早切换为 1 时间为：发生时间同

步丢失后约 3 分钟时间。

• Bit1 = 1：已启用时间同步。

• 位 2
– = 1：激活夏令时

– = 0：激活标准时

• 位 3 到 15：0（预留）

Ret_Val Output INT 返回值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 Ret_Val

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

8092 例如，由于 CPU 不支持“GetClockStatus”，因此不提供任何数据。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，确定 CPU 内部时钟的状态。 
要存储数据，可以在全局数据块中创建一个变量和包含五个变量的结构。

指令
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参数互连

在函数块中调用指令“GetClockStatus”。在该函数中创建以下局部变量：

程序段 1：互连“GetClockStatus”指令的参数，如下所示：

要解密 CPU 内部时钟的状态信息，请按如下所示连接变量“#clockStatus”。
程序段 2： 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 3： 

程序段 4： 

结果

如果 CPU 处于 RUN 模式，将执行“GetClockStatus”指令。CPU 内部时钟的状态会在输出参数 
CLOCKSTATUS（“#clockStatus”）中以数据类型 WORD 输出。在以下程序段（2 到 4）中，会

解密该状态值，并在“itemiseClockStatus”结构中以普通文本名称的形式输出。

输出参数 RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。

程序代码

有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令
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参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

DeviceStates： 读取 IO 系统的模块状态信息 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“DeviceStates”用于查询 IO 系统中所有模块的特定状态信息，即：

• PROFINET IO 系统中所有 IO 设备的状态信息

• 或 DP 主站系统中所有 DP 从站的状态信息

输出的布尔值指示所选状态适用于的模块。例如，读取当前 PROFINET IO 系统中禁用的 IO 设
备。

此信息的显示还依赖于要读取的状态信息是否适用于至少一个 IO 设备或 DP 从站。

可在循环 OB 以及中断 OB（例如，OB82 - 诊断中断）中调用此指令。

参数

下表列出了“DeviceStates”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_IOSYSTE
M

I、Q、M、L 或常量 PROFINET IO 或 DP 主站系统的硬件标

识符（请参见以下说明）

MODE Input UINT I、Q、M、D、L 或常

量

选择要读取的状态信息（请参见以下

说明）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态（请参见以下说明）

STATE InOut VARIANT I、Q、M、D、L IO 设备或 DP 从站的状态缓冲区（请

参见以下说明）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 LADDR
使用 LADDR 参数通过硬件标识符选择 PROFINET IO 或 DP 主站系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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硬件标识符位于：

• PROFINET IO 或 DP 主站系统属性的网络视图中。

• 或数据类型为 HW_IOSYSTEM 的所列系统常量的 PLC 变量表中。

参数 MODE
使用 MODE 参数可读取状态信息。可读取整个 PROFINET IO 或 DP 主站系统的下列一条状态

信息：

• 1：IO 设备/DP 从站已组态

• 2：IO 设备/DP 从站故障

• 3：IO 设备/DP 从站已禁用

• 4：IO 设备/DP 从站存在

• 5：出现问题的 IO 设备/DP 从站。例如：

– 维护要求或建议

– 不可访问

– 不可用

– 出现错误

参数 STATE
通过 STATE 参数，输出由 MODE 参数选择的 IO 设备/DP 从站的状态。 
如果使用 MODE 选择的状态适用于 IO 设备/DP 从站，则在 STATE 参数中将下列位设置为“1”：
• 位 0 = 1：组显示。至少有一个 IO 设备/DP 从站的第 n 位设置为“1”。
• 位 n = 1：通过 MODE 选择的状态将应用到 IO 设备/DP 从站。 

– 对于 PROFINET IO 系统，第 n 位对应于相应 IO 设备的设备编号（请参见设备视图和

网络视图中的 PROFINET 接口属性）。

– 对于 PROFINET DP 系统，第 n 位对应于 DP 从站的 PROFIBUS 地址（请参见设备视图

和网络视图中的 DP 从站属性）。

使用“BOOL”或“Array of BOOL”作为数据类型：

• 要仅输出状态信息的组显示位，可在 STATE 参数中使用 BOOL 数据类型。

• 要输出所有 IO 设备/DP 从站的状态信息，请使用下列长度的 Array of BOOL：
– 对于 PROFINET IO 系统：1024 位
– 对于 DP 主站系统：128 位

指令
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参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0 无错误

8091 LADDR 参数的硬件标识符不存在。请检查（例如，在系统常量中）项目中是否有 LADDR 值。

8092 LADDR 不会寻址 PROFINET IO 或 DP 主站系统。

8093 STATE 参数中的数据类型无效。

80B1 CPU 不支持“DeviceStates”指令。

80B2 LADDR 参数中指定的 IO 系统所用的 CPU 不支持所选的 MODE 参数。

8452 完整的状态信息，不适用于 STATE 参数中组态的变量。

注：检查 STATE 中所组态变量的字段长度时，可调用 CountOfElements 指令。将数据类型 
VARIANT 指向 Array of BOOL 时，该指令将计数填充的元素个数；例如，使用 Array [0...120] 
of BOOL 时，字段长度为 128。因此，当设置的字段元素个数加上 CPU 创建的填充元素个数小

于值 1024 或 128 时，DeviceStates  将仅返回错误代码 W#16#8452。
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例 - 读取 PROFINET IO 主站系统中是否存在 IO 设备

在以下示例中，将在 IO 系统中查询是否存在 IO 设备。该 IO 系统中包含两个 S7-1500 系列的 
CPU。“PLC_14”CPU 将包含程序，其中包括“DeviceStates”指令。“PLC_13”CPU 将组态为一个 
IO 设备。

在“PLC_14”CPU 中：在全局数据块中创建三个变量和一个“mySTATE”结构（数据类型为 Array 
of BOOL），用于存储数据。

在“PLC_14”CPU 中：在循环 OB 中调用该指令。互连该指令的参数，如下所示：

指令
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在“PLC_13”CPU 中：使用 CPU 属性将此 CPU“PLC_13”设为 IO 设备。IO 设备接收设备编号 1。

IO 系统显示在网络视图中。

在“PLC_14”CPU 中：通过参数 LADDR（“myLADDR”）使“DeviceStates”指令了解 IO 系统的硬

件标识符。根据参数 MODE（“myMODE”）的值“4”，在 IO 系统中搜索 IO 设备。

在参数 STATE（“mySTATE”）中，输出 IO 设备是否存在（基于参数  MODE 的值）。位 0 作
为组值，指示 IO 设备存在。位 1 指示存在设备编号为 1 的 IO 设备。

输出参数 RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。 

指令
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程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

示例 - 读取 PROFINET IO 主站系统中发生故障的站

在一个 PROFINET IO 系统中，包含设备编号为 1、2、3 和 4 的 4 个 IO 设备。其中，编号为 2 
的 IO 设备故障。

对于 MODE = 2（故障/无故障）的 PROFINET IO 系统，执行“DeviceStates”指令。 
在 STATE 参数中设置了下列位：

• 位 0 = 1：至少有一个 IO 设备发生了故障。

• 位 1 = 0：设备编号为 1 的 IO 设备未发生故障。

• 位 2 = 1：设备编号为 2 的 IO 设备发生了故障。

• 位 3 = 0：设备编号为 3 的 IO 设备未发生故障。

• 位 4 = 0：设备编号为 4 的 IO 设备未发生故障。

• 位 5 = 0：不相关

• 位 6 = 0：不相关

• ...

示例 - 读取 PROFIBUS DP 主站系统中发生故障的站

在一个 DP 主站系统中，包含 PROFIBUS 地址为 3、4、5 和 6 的 4 个 DP 从站。其中，地址为 4 
的 DP 从站故障。

对于 MODE = 2（故障/无故障）的 DP 主站系统，执行“DeviceStates”指令。 

指令
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在 STATE 参数中设置了下列位：

• 位 0 = 1：至少有一个 DP 从站发生了故障。

• 位 1 = 0：不相关

• 位 2 = 0：不相关

• 位 3 = 0：地址为 3 的 DP 从站未发生故障。

• 位 4 = 1：地址为 4 的 DP 从站发生了故障。

• 位 5 = 0：地址为 5 的 DP 从站未发生故障。

• 位 6 = 0：地址为 6 的 DP 从站未发生故障。

• 位 7 = 0：不相关

• 位 8 = 0：不相关

• ...

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

ModuleStates：读取模块的模块状态信息 (S7-1200, S7-1500)

说明

“ModuleStates”指令可用来读取 PROFINET IO 设备或 PROFIBUS DP 从站的模块状态信息。 
输出的布尔值指示所选状态适用于的模块。例如，可以读取 PROFINET IO 设备中当前禁用的

模块。

此信息的显示还依赖于要读取的状态信息是否适用于至少一个模块。

可在循环 OB 以及中断 OB（例如，OB82 - 诊断中断）中调用此指令。

指令
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参数

下表列出了“ModuleStates”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_DEVICE I、Q、M、D、L 或
常量

站的硬件标识符（请参见以下说明）

MODE Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

选择要读取的模块状态信息（请参见以下

说明）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态（请参见以下说明）

STATE InOut VARIANT I、Q、M、D、L 模块状态缓冲区（请参见以下说明）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 LADDR
使用 LADDR  参数通过站硬件标识符选择 IO 设备或 DP 从站。

硬件标识符位于：

• IO 设备站或 DP 从站属性的网络视图中。

• 或数据类型为 HW_DEVICE（对于 IO 设备）或 HW_DPSLAVE（对于 DP 从站）的所列系统

常量的 PLC 变量表中。

参数 MODE
使用 MODE 参数可读取状态信息。可读取模块的下列一条状态信息：

• 1：模块已组态

• 2：模块故障

• 3：模块禁用

• 4：模块存在

• 5：模块中存在故障。例如：

– 维护要求或建议

– 不可访问

– 不可用

– 出错

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3232 编程和操作手册, 11/2022



参数 STATE
STATE 参数输出使用 MODE 参数选择的模块状态。 
如果使用 MODE 选择的状态适用于某个模块，那么下列位将设置为“1”：
• 位 0 = 1：组显示。至少一个模块的第 n 位设置为“1”。
• 位 n = 1：使用 MODE 选择的状态将应用到插槽 n-1（例如：位 3 对应插槽 2）中的模

块。 
使用“BOOL”或“Array of BOOL”作为数据类型：

• 如果要只输出状态信息的组显示位，则可在 STATE 参数中使用 BOOL 数据类型。

• 要输出所有模块的状态信息，请使用长度为 128 位的 Array of BOOL。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0 无错误

8091 LADDR 参数的硬件标识符不存在。请检查（例如，在系统常量中）项目中是否有 LADDR 值。

8092 LADDR 不会寻址 IO 设备或 DP 从站。

8093 STATE 参数中的数据类型无效。

80B1 CPU 不支持“ModuleStates”指令。

80B2 LADDR 参数中 IO 设备/DP 从站所用的 CPU 不支持所选的 MODE 参数。

8452 完整的状态信息，不适用于 STATE 参数中组态的变量。

注：检查 STATE 中所组态变量的字段长度时，可调用 CountOfElements 指令。将数据类型 
VARIANT 指向 Array of BOOL 时，该指令将计数填充的元素个数；例如，使用 Array [0...120] 
of BOOL 时，字段长度为 128。因此，当设置的字段元素个数加上 CPU 创建的填充元素个数

小于值 128 时，ModuleStates  将仅返回错误代码 W#16#8452。
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，查询 PROFINET IO 设备的模块是否存在。该 IO 系统中包含两个 S7-1500 系
列的 CPU。“PLC_14”CPU 将包含程序，其中包括“ModuleStates”指令。“PLC_13”CPU 将组态

为一个 IO 设备。

在“PLC_14”CPU 中：在全局数据块中创建三个变量和一个“mySTATE”结构（数据类型为 Array 
of BOOL），用于存储数据。

指令
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在“PLC_14”CPU 中：在循环 OB 中调用该指令。互连该指令的参数，如下所示：

在“PLC_13”CPU 中：使用 CPU 属性将此 CPU“PLC_13”设为 IO 设备。 

IO 系统显示在网络视图中。

指令
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在“PLC_14”CPU 中：模块位于 IO 设备的插槽 1 中。

在“PLC_14”CPU 中：通过参数 LADDR（“myLADDR”）使“ModuleStates”指令了解 IO 设备的

硬件标识符。根据参数 MODE（“myMODE”）的值“4”，在 IO 设备中搜索模块。

在参数 STATE（“mySTATE”）中，输出模块备是否存在（基于参数 MODE ）的值。位 0 作为

组值，指示模块存在。位 2 指示插槽 1 中存在模块。

输出参数 RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。 

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

示例

在一个 IO 设备中包含 4 个模块，分别位于插槽 1 到 4 中。其中，插槽 2 中的模块故障。 

指令
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对于 MODE = 2（故障/无故障）的 IO 设备，执行“ModuleStates”指令。 
在 STATE 参数中设置了下列位：

• 位 0 = 1：至少有一个模块发生了故障。

• 位 1 = 0：插槽编号 0（由 IO 设备使用）

• 位 2 = 0：插槽编号 1 中的模块未发生故障。

• 位 3 = 1：插槽编号 2 中的模块发生了故障。

• 位 4 = 0：插槽编号 3 中的模块未发生故障。

• 位 5 = 0：插槽编号 4 中的模块未发生故障。

• 位 6 = 0：不相关

• 位 7 = 0：不相关

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

GEN_DIAG：生成诊断信息 (S7-1500)

说明

“GEN_DIAG”指令用于为 TIA Portal 诊断中所使用的其它制造商的硬件组件生成诊断信息。在

使用该指令前，必须先安装制造商提供的 GSD(GSDL/GSDML) 文件。

该指令将生成所有诊断事件（包括用于维护的诊断事件）。

• 使用 LADDR 参数选择要生成诊断事件的硬件组件。

• 使用 MODE 参数指定事件为离去事件或为到达事件。

• 使用 DiagEvent 参数定义 DiagnosticDetail 结构的诊断事件。在 DiagEvent 参数中定义变

量时，将在该块的本地接口中自动创建结构。 
同时还将提供诊断信息。并同时进行诊断信息的传送和报警输出。

指令
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注意

故障安全特定的错误消息无效

如果在 DiagEvent 参数处定义故障安全特定的诊断信息，则该指令将检查此信息并输出错

误代码 80A1。

参数

下表列出了“GEN_DIAG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_ANY I、Q、M、D、L 或
常量

硬件组件的标识号

MODE Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

选择到达/离去信息：

• 1：指定的诊断事件为到达件事件

• 2：指定的诊断事件为离去事件

• 3：所有诊断事件都是离去事件。因而

不会发生硬件组件故障（绿色诊断符

号）。MODE = 3 时，不评估 
DiagEvent 参数。

DiagEvent InOut DiagnosticDet
ail

L、D 指定诊断事件（请参见“DiagEvent 参
数”）。 

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令状态/错误消息（请参见“RET_VAL 参
数”）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 DiagEvent
DiagnosticDetail 结构是一种用于指定诊断事件的系统数据类型。该系统数据类型的结构如

下所示：

参数 数据类型 说明

DiagnosticD
etail

Struct  

  Channe
lInfo

WORD 通道特性 (0...7)

ALID UINT 报警的本地 ID。该 ID 用于唯一识别报警。

TextID UINT 文本列表中列出的报警文本 ID。
Channe
lNumbe
r

UINT 制造商特定的通道编号 (0x0000 — 0x7FFF)

Addval_
0

DWORD 附加信息的占位符。值/值列表取决于连接错误。

TextID2 UINT CPU 响应文本（模式、OB 调用等）。

LADDR HW_ANY 等同于 LADDR 参数。

TextListI
d

UINT • 0：无文本列表

• ≠0：文本列表 ID
Channe
lDirecti
on

UINT • 0000：不相关

• FFF1：输入

• FFF2：输出

• FFF3：输入/输出

Addval_
1

DWORD 有通道错误附加信息的占位符（取决于 GSD 文件）。

有关通道错误类型的信息，另请参见：IEC 61158（PROFINET IO 类型 10 和 
PROFIBUS DP 类型 3）。

参数 RET_VAL

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

8080 不支持 MODE 参数中的值。

8090 在 LADDR 参数中没有硬件组件标识

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8091 无法为由 LADDR 参数寻址的硬件组件生成诊断信息。

80A1 • DiagEvent 参数处 DiagnosticsDetail 结构中的数据无效或不一致。

• DiagEvent 参数处定义的故障安全特定的诊断信息（无效）。

80A4 无法访问寻址到的硬件组件。

80C1 并行执行的资源不足。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

GET_DIAG：读取诊断信息 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“GET_DIAG”用于读取硬件组件的诊断信息。硬件组件将通过 LADDR 参数进行选择。通

过 MODE 参数，选择要读取的诊断信息。MODE=0 时，S7-1200 CPU 将忽略参数 LADDR。

参数

下表列出了“GET_DIAG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input UINT I、Q、M、D、L 或常

量

通过 MODE 参数，选择要输出的诊断

数据。

LADDR Input HW_ANY 
(UINT)

I、Q、M、L 或常量 硬件组件的的硬件 ID

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态

CNT_DIAG Output UINT I、Q、M、D、L 预留（始终为“0”）。

DIAG InOut VARIANT I、Q、M、D、L 诊断信息与所选模式一致，请参见下

表

DETAIL InOut VARIANT I、Q、M、D、L 参数被隐藏。不要使用此参数！

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 MODE
根据 MODE 参数中的值，在 DIAG、CNT_DIAG 和 DETAIL 输出参数中输出不同的诊断数据。

MODE 说明 DIAG CNT_DIAG
0 以 DWORD 格式输出硬件组件所有

支持的诊断信息，其中位 X=1 表示

支持模式 X。

DWORD 数据类型的位：

• 位 0 = 1：支持 MODE 0。
• 位 1 = 1：支持 MODE 1。
• 位 2 = 1：支持 MODE 2。
• 位 3 到 31：不相关

MODE=0 时，S7-1200 CPU 将
忽略参数 LADDR。

0

1 输出所寻址硬件组件的诊断状态。结构 DIS（请参见下文描述）：

• MaintenanceState
• ComponentStateDetail
• OwnState
• IOState
• OperatingState

0

2 输出所寻址硬件对象中所有从属组

件的状态。 
结构 DNN（请参见下文描

述）：

• SubordinateState
• SubordinateIOState
• DNNmode

0

DIS 结构

参数 MODE = 1 时，以 DIS 结构输出诊断信息。此时，在变量声明中输入系统数据类型“DIS”
作为数据类型。

说明

确定 OperatingState
确定标准 CPU 的操作状态时，需要选择 LADDR = 52（CPUExecUnit 的硬件标识符）。

确定标准 CPU 的操作状态时，需要选择 LADDR = 65147（Local1~HCPUredCtrl 的硬件标识

符）或 LADDR = 65347（Local2~HCPUredCtrl 的硬件标识）。

确定 R/H 系统的系统状态时，需要选择 LADDR = 34（Local1~RHSystem 的硬件标识符）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表列出了各参数值的含义：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类

型

值 说明 参数构成规则

Maintenance
State

DWOR
D

枚举   MaintenanceState 取决于 
ComponentStateDetail。

0 良好 • ComponentStateDetail 的位 15 始
终为 1。

• ComponentStateDetail 的位 11 到 
14 的值可以是 0 或 1。

• ComponentStateDetail 的位 3 可以

是 1。
• ComponentStateDetail 的所有其它

位均为 0。
1 硬件组件已禁用。 • 如果 ComponentStateDetail 的位 

16 为 1
• 如果 ComponentStateDetail 的位 

17 为 1
2 - -
3 - -
4 - -
5 需要维护 如果 ComponentStateDetail 的位 4 为 

1
6 要求维护 如果 ComponentStateDetail 的位 5 为 

1
7 错误 如果 ComponentStateDetail 的位 6 为 

1
8 上一级硬件组件的状态为“未知/错

误”

• 如果 ComponentStateDetail 的位 
11 到 14 的值为 3

• 如果 ComponentStateDetail 的位 7 
到 10 的值为 3 或 4

9 - -
10 输入/输出不可用。 • 如果 ComponentStateDetail 的位 

11 到 14 的值为 2
• 如果 ComponentStateDetail 的位 7 

到 10 的值为 1 或 2
• 如果 ComponentStateDetail 的位 

18 为 1

指令
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参数 数据类

型

值 说明 参数构成规则

• 如果 ComponentStateDetail 的位 
19 为 1

指令
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参数 数据类

型

值 说明 参数构成规则

ComponentS
tateDetail

DWOR
D

位数

组

状态：

• 位 0 到 15：硬件组件的状态

• 位 16 到 31：CPU 的状态

-

0 到 2
（枚

举）

其它信息：

• 0：无其它信息

• 1：不允许传送

-

3 位 3 = 1：至少一个合格诊断可用 -
4 位 4 = 1：至少一个通道或组件需要

维护

-

5 位 5 = 1：至少一个通道或组件需要

维护

-

6 位 6 = 1：至少一个通道或组件错误 -
7 到 
10
（枚

举）

• 0：Own - 硬件组件可用

• 1：Application Ready Pending - 
无 I/O 访问

• 2：Locked by Superordinated - 
硬件组件不可访问

• 3：Locked by IOController - 硬件

组件不可访问

• 4：Locked by IOSupervisor - 硬
件组件不可访问

-

11 到 
14
（枚

举）

• 0（位 11 = 0，位 12 = 0，位 13 
= 0，位 14 = 0）：OK - 元素正

确。

• 1（位 11 = 1，位 12 = 0，位 13 
= 0，位 14 = 0）：Substitute - 该
元素将替代为一个兼容元素。

• 2（位 11 = 0，位 12 = 1，位 13 
= 0，位 14 = 0）：Wrong - 该元

素将替代为一个非兼容元素（该

元素可访问，但尚未就绪无法操

作）。

• 3（位 11 = 1，位 12 = 1，位 13 
= 0，位 14 = 0）：No 
Submodule - 该元素不存在。

-

15 预留（始终为“1”）。 -

指令
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参数 数据类

型

值 说明 参数构成规则

16 到 
31

CPU 生成的模块状态信息：

• 第 16 位 = 1：子模块或模块已禁

用

• 第 17 位 = 1：激活 CiR 操作

• 位 18 = 1：输入不可用

• 第 19 位 = 1：输出不可用

• 位 20 = 1：诊断缓冲区溢出

• 位 21 = 1：诊断不可用

• 位 22 = 1：Partial device failure
（带有 PNIO，可用于共享设备）

• 位 23 到 31：预留（始终为 0）

-

OwnState UINT 枚举 维护状态 OwnState 取决于 MaintenanceState。
0 良好 如果 MaintenanceState 的值为 0。
1 禁用 如果 MaintenanceState 的值为 1。
2 需要维护 如果 MaintenanceState 的值为 5。
3 要求维护 如果 MaintenanceState 的值为 6。
4 错误 如果 MaintenanceState 的值为 7。
5 不可访问 如果 MaintenanceState 的值为 8。
6 诊断状态未知 未返回诊断事件的组件的默认值。

7 IO not available - 输入/输出不可用。如果 MaintenanceState 的值为 10。

指令
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参数 数据类

型

值 说明 参数构成规则

IOState WORD 位数

组

硬件组件的 I/O 状态 可设置一个或多个位。 
IOState 取决于 
ComponentStateDetail。

位 0 = 
1

良好 • ComponentStateDetail 的位 15 始
终为 1。

• ComponentStateDetail 的位 11 到 
14 的值可以是 0 或 1。

• ComponentStateDetail 的位 3 可以

是 1。
• ComponentStateDetail 的所有其它

位均为 0。
如果位 0 = 1，则位 1 到 5 和位 7 = 0。

位 1 = 
1

禁用 • 如果 ComponentStateDetail 的位 
16 为 1

• 如果 ComponentStateDetail 的位 
17 为 1

如果位 1 = 1，则所有其它位均为 0。
位 2 = 
1 

需要维护 如果 ComponentStateDetail 的位 4 为 
1

位 3 = 
1

要求维护 如果 ComponentStateDetail 的位 5 为 
1

位 4 = 
1

错误 如果 ComponentStateDetail 的位 6 为 
1

位 5 = 
1

Hardware component not 
reachable - 硬件组件无法访问。

• 如果 ComponentStateDetail 的位 
11 到 14 的值为 3

• 如果 ComponentStateDetail 的位 7 
到 10 的值为 3 或 4

如果位 5 = 1，则所有其它位均为 0。
位 6 = 
1：

Qualified：位 6 = 1：至少一个合格

诊断可用

如果 ComponentStateDetail 的位 3 为 
1。
在这种情况下，将位 0、2 或 3 置位。

第 7 
位 = 
1：

I/O data not available - I/O 数据不可

用

• 如果 ComponentStateDetail 的位 
11 到 14 的值为 2

• 如果 ComponentStateDetail 的位 7 
到 10 的值为 1 或 2

指令
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参数 数据类

型

值 说明 参数构成规则

• 如果 ComponentStateDetail 的位 
18 为 1

• 如果 ComponentStateDetail 的位 
19 为 1

8 到 
14

预留（始终为“0”） -

位 15 网络/硬件故障

• S7-1200：预留（始终为“0”）
• S7-1500：如果位 4 = 1 或位 5 = 

1：
– 位 15 = 0：网络错误

– 位 15 = 1：硬件错误

-

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类

型

值 说明 参数构成规则

OperatingSta
te

UINT 枚举   -
0 Not Supported - 对于 I/O 模块，

OperatingState 的值始终为“0”。
-

1 STOP / 固件更新 -
2 STOP / 存储器复位 -
3 STOP / 自启动 -
4 STOP -
5 存储器复位 -
6 启动 -
7 - -
8 RUN -
9 RUN-Redundant -
10 HOLD -
11 - -
12 - -
13 DEFECT（注：仅在诊断缓冲区条目

中可见）

-

14 - -
15 断电（注：仅在诊断缓冲区条目中可

见）

-

16 CiR -
17 STOP，且无 ODIS -
18 RUN ODIS -
19 PgmTest -
20 RunPgmTest（备用 CPU 处于测试模

式时主 CPU 的状态）

-

21 Run-Syncup（只有主 CPU 处于 
SYNCUP 系统状态）

-

22 SYNCUP（仅备用 CPU 处于 SYNCUP 
系统状态）

-

31 伙伴 CPU 的状态未知（如，伙伴 
CPU 不可用）

-

指令
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参数 数据类

型

值 说明 参数构成规则

32 - -
33 STOP 系统状态 -
34 预留 -
35 STARTUP 系统状态 -
36 预留 -
37 RUN-Solo 系统状态 -
38 SYNCUP 系统状态 -
39 预留 -
40 RUN-Redundant 系统状态 -

DNN 结构

参数 MODE = 2 时，以 DNN 结构输出诊断的详细信息。此时，在变量声明中输入系统数据

类型“DNN”作为数据类型。

下表列出了各参数值的含义：

参数 数据类型 值 说明

SubordinateState UINT Enum 从属组件的状态（请参见 DIS 结构的参数 OwnState）
SubordinateIOState WORD Bitarray 从属组件的输入和输出状态（请参见 DIS 结构的参数 IO 

State）
DNNmode WORD Bitarray • 第 0 位 = 0：诊断已启用

• 位 0 = 1：诊断已禁用

• 位 1 至 15：预留

参数 RET_VAL

错误代码*

(W#16#...)

说明

0 无错误

n DETAIL 参数中的数据区域太小。未输出诊断数据的所有详细信息。

8080 不支持 MODE 参数中的值。

8081 所选模式（参数 MODE）不支持 DIAG 参数中的类型。

指令
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错误代码*

(W#16#...)

说明

8082 所选模式（参数 MODE）不支持 DETAIL 参数中的类型。

8090 LADDR 不存在

80C1 并行执行的资源不足。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，读取 CPU 的诊断信息。

在全局数据块中创建四个变量和一个“myDIAG”结构（数据类型为 DIS），用于存储数据。

互连该指令的参数，如下所示：

通过参数 LADDR（“myLADDR”）使“GET_DIAG”指令了解 CPU 的硬件标识符。根据参数 MODE
（“diagMODE”）的值“1”，以下几点适用： 

• 指令将读取（CPU 的）所寻址硬件对象的状态。 
• 在参数 DIAG（“myDIAG”）中，诊断信息将在结构（DIS 数据类型）中输出。 

指令
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要了解诊断信息，必须将十六进制值转换为二进制代码。通过参数 DIAG（“myDIAG”），指

示以下信息：

• MaintenanceState：根据值“0”，CPU 无需维护。

• ComponentStateDetail：根据十六进制值“0000_8000”，位 15 已激活。

• OwnState：根据值“0”，无故障发生。

• IOState：根据十六进制值“0001”，无需维护。 
• OperatingState：输出“0”。
输出参数 RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。通过输出参数 CNT_DIAG

（“CountDiagDetails”），指示参数 DETAIL 的“0”诊断详情已输出。 

注：例如，可以从 ComponentStateDetail 变量单独读取位 3（通道诊断“是/否”）。 
• 寻址该位，如下所示：ComponentStateDetail.%X3

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

示例 - IO 设备的诊断

在以下示例中，将读取 IO 设备的诊断信息。诊断时，可使用 IO 设备的设备视图和指令

GET_DIAG。

设备视图中的诊断

一个 IO 设备模块出错。系统将更改并显示该设备状态，如下所示。

在设备视图中，该模块与 IO 设备的头模块将显示一组状态。即，显示这两个模块的错误。 

指令
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通过指令“GET_DIAG 进行诊断

要读取 IO 设备的诊断信息，需寻址 IO 设备的头模块（通过 LADDR）。 
• 在模式 1（MODE = 1），读取 IO 设备的状态。

• 在模式 2（MODE = 2），读取子模块的状态。

调用模式 1：自诊断 调用模式 2：子诊断信息汇总

LADDR (HW ID) = IM151-3pn~IODevice
DIAG（DIS 结构） = #DeviceData.DeviceState 
DIS.OwnState = 0（无错误）

DIS.IOState = 位序列 0000 0000 0000 0001

LADDR (HW ID) = IM151-3pn~IODevice
DIAG（DNN 结构） = #DeviceData.SubState 
DNN.SubordinateState = 4（错误）

DNN.SubordianteIOState = 位序列 1000 0000 0001 
0001

结果

与设备视图不同，GET_DIAG 指令不返回 IO 设备的组状态。仅当转至模式 2 时，才读取子

模块中的错误消息。

指令
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参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

4.1.4.11 脉冲 (S7-1200)

CTRL_PWM： 脉宽调制 (S7-1200)

说明

在软件中通过指令“CTRL_PWM”指令，可启用和禁用 CPU 脉冲输出。

• 在输入 PWM 中，输入要通过该指令控制的脉冲发生器的硬件 ID。
• 置位该指令 ENABLE 输入中的此位时，启用脉冲输出。  

– 如果 ENABLE 的值为 TRUE，则脉冲发生器将生成一个设备组态中所定义属性的脉冲。 
– 复位 ENABLE 输入中的这一位或 CPU 切换为 STOP 模式时，将禁止脉冲输出且不再生

成脉冲。

由于在执行指令“CTRL_PWM”时 S7-1200 将激活脉冲发生器，因此 S7-1200 中 BUSY 的值始

终为 FALSE。
仅当使能输入 EN 的信号状态为“1”且指令的执行过程中无任何错误时，才置位使能输出 ENO。

说明

对 PWM 和 PTO 使用强制表

PWM 和 PTO 使用的数字量输入和输出无法强制。无论是强制表还是监控表，都不会影响由

设备组态分配的数字量输入和输出。

说明

PTO/PWM 输出的过程映像

在过程映像中，请勿使用 PTO/PWM 输出（如，用于用户程序中的访问、在线功能或在 HMI 
中）。过程映像的更新速率比信号变化的速率要低得多。因此，过程映像中的显示无法真实

反映信号流的实际情况。

要求

为确保该指令正确执行，需要在硬件配置中激活所指定的脉冲发生器。 

指令
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在设备视图 (device view) 中，打开模块的属性 (properties)。转至“脉冲发生器 (PTO/
PWM)”(Pulse generators (PTO/PWM))，打开指定的 PTO/PWM 并激活“常规”(General) 下的

功能“激活该脉冲发生器”(Activate this pulse generator)。
转至“分配参数”(Assigning parameters) 并设置脉冲选项 (Pulse options)。 

说明

在设备组态中，将单独分配脉冲输出参数，而不使用“CTRL_PWM”指令。因此，任何会对 CPU 
产生影响的参数更改都必须在 CPU 处于 STOP 模式下时进行。但更改脉冲持续时间除外。

通过用户程序更改脉冲的持续时间

通过用户程序可更改对话框“脉冲选项”(Pulse options) 中所设置的脉冲持续时间。

并将“初始脉冲持续时间”(Initial pulse duration) 的设定值写入脉冲发生器的输出字节中。其

起始地址和结束地址将显示在“I/O 地址”(I/O-addresses) 下的脉冲发生器属性中。

要更改脉冲的持续时间，需要将相应值写入设备组态中所指定的输出字地址中。 
示例： 
• 将“初始脉冲持续时间”(Initial pulse duration) 设置为值 500（十进制）。PTO/PWM 的起

始地址为“1000”，结束地址为“1001”。 
• 在这两个输出字节中，将写入二进制值“0000000111110100”（十进制值 500）。

– 起始地址 (AB1000)：0000_0001（二进制）

– 结束地址 (AB1001)：1111_0100（二进制）

请注意，脉冲的持续时间通常取决于脉冲持续时间格式(Pulse duration format) 的参数设置

（百分之几、千分之几...）。

通过用户程序更改循环时间。

在相应脉冲发生器的“脉冲方式”(Pulse options) 中，选择“允许在运行时更改循环时

间”(Permit change to cycle time in runtime) 复选框。选择该复选框时，前 2 个字节为脉冲

的持续时间，输出字节 3 到 6 为循环时间。

在脉冲发生器的运行过程中，可在所分配的输出存储器的结尾处更改该双字的值。这将导致 
PWM 信号的循环时间发生变更。

示例：选择该复选框后，CPU 将为 PWM1 分配 6 个输出字节，并选择 AB1008 到 AB1013。
将程序加载到 CPU 中并启动脉冲发生器后，则可通过写入 AW1008 更改脉冲持续时间，通

过写入 AD1010 更改循环时间。

指令
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图 4-1 示例：

① 循环时间

② 脉冲持续时间

参数

下表列出了“CTRL_PWM”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PWM Input HW_PWM I、Q、M、D、L 或
常量

脉冲发生器的硬件 ID
该硬件 ID 位于设备视图(Device view) 的
脉冲发生器属性中。脉冲发生器的硬件 ID 
同时位于系统常量中。

ENABLE Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

脉冲输出在 ENABLE = TRUE 时启用，而在 
ENABLE = FALSE 时禁用。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 处理状态

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令状态（见下文）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

80A1 脉冲发生器的硬件 ID 无效。

80D0 具有指定硬件 ID 的脉冲发生器未激活。在 CPU 属性的“脉冲发生器 (PTO/PWM)”(Pulse 
generators (PTO/PWM)) 中，激活该脉冲发生器。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3255



参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

CTRL_PTO：以预定频率输出一个脉冲序列 (S7-1200)

说明

指令“CTRL_PTO”将以既定频率生成一个脉冲序列。此时，无需使用工艺对象的轴数据块。

要求

使用“CTRL_PTO”指令时，需激活脉冲发生器。可在硬件配置中进行激活并选择信号类型。为

此，需要在参数“PTO”中指定脉冲发生器，并将参数“REQ”置位为 TRUE。

说明

使用 PLC 脉冲发生器

无论何时，一个指令只能使用一个脉冲发生器。

说明

对 PWM 和 PTO 使用强制表

PWM 和 PTO 使用的数字量输入和输出无法强制。无论是强制表还是监控表，都不会影响由

设备组态分配的数字量输入和输出。

说明

PTO/PWM 输出的过程映像

在过程映像中，请勿使用 PTO/PWM 输出（如，用于用户程序中的访问、在线功能或在 HMI 
中）。过程映像的更新速率比信号变化的速率要低得多。因此，过程映像中的显示无法真实

反映信号流的实际情况。

指令
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参数

下表列出了“CTRL_PTO”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input BOOL • REQ=1：将脉冲发生器的频率设置为 FREQUENCY 的值

REQ=1 和 FREQUENCY=0：禁用脉冲发生器

• REQ=0：脉冲发生器无变化

PTO Input HW_PTO 脉冲发生器的硬件标识符

该标识符可源自设备视图中脉冲发生器的属性，也可源自系统常量

列表。

FREQUENC
Y

Input UDINT 待输出的脉冲序列频率（单位为 Hz）

DONE Output BOOL 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中

• 1：作业已经成功完成

BUSY Output BOOL 处理状态

由于 S7-1200 在执行“CTRL_PTO”指令时启用脉冲发生器，因此 
S7-1200 中 BUSY 的值通常为 FALSE。

ERROR Output BOOL 状态参数

• 0：无错误

• 1：指令执行过程中发生错误。

STATUS Output WORD 该指令的状态（见下文）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 Status

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

8090 指定硬件 ID 的脉冲发生器已经在使用。

8091 超出了参数“FREQUENCY”的范围；更多详细信息，请参见手册。

80A1 参数 PTO 不会寻址脉冲发生器的硬件 ID。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

80D0 指定硬件 ID 的脉冲发生器未激活或者未设置“PTO”属性。

在 CPU 属性的“脉冲发生器 (PTO/PWM)”(Pulse generators (PTO/PWM)) 中，激活该脉冲发生器

并选择信号类型“PTO”。
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

4.1.4.12 配方和数据记录 (S7-1200, S7-1500)

配方函数 (S7-1200, S7-1500)

配方函数 - 概述 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“RecipeExport”和“RecipeImport”传送配方数据

• 从配方数据块传送到 CPU 存储卡中的 CVS 文件内（“RecipeExport"”）
• 从 CPU 存储卡中的 CVS 文件传送到配方数据块中 ("RecipeImport")

说明

存储卡的使用寿命

存储卡的使用寿命有限。更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”

配方数据的保护

"RecipeExport" 和 RecipeImport" 指令不适用于对配方数据采取特别保护的应用程序。要对

配方数据进行高级别保护，可使用 HMI 的配方功能。

使用“RecipeExport”导出配方数据块的位置

使用 "RecipeExport" 导出配方数据的数据块，可位于工作存储器中，也可位于装载存储器中。

如果该数据块同时位于工作存储器和装载存储器中，则将使用工作存储器中的值。

指令
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分隔符

可使用不同的分隔符分隔配方中的行值。例如，使用 Excel 打开包含导出配方数据的 CSV 文
件时，可使用句点代替逗号或反向替换。这是因为，不同语言使用不同的小数点分隔符。更

改将在导入 CSV 文件时生效。以下惯例适用于“RecipeImport”； 初检测到的分隔符将视为

表格行中所有值的分隔符。

• 示例 1：如果首先检测到的分隔符为分号，则在导入过程中会将分号作为后续所有值的

分隔符。对于 REAL 类型的值，则使用逗号作为小数点分隔符。

• 示例 2：如果首先检测到的分隔符为句点，则在导入过程中会将句点作为后续所有值的

分隔符。对于 REAL 类型的值，则使用句点作为小数点分隔符。

如果配方数据记录包含字符串，则需确保该字符串不包含要使用的分隔符。另外，还需确保

字符串中不包含换行控制字符（如，ASCII 字符：LF、CR LF、CR）。

注：不能使用空格和制表符作为分隔符，否则在导入过程中将导致错误代码 80B2。

说明

配方功能的异步执行

由于配方功能为异步执行，因此需要在参数 DONE 或参数 ERROR 的值变为“1”之前，保持源

区域中的数据不变。

RecipeExport： 导出配方 (S7-1200, S7-1500)

说明

“RecipeExport”指令可将配方数据从数据块导出到装载存储器中的 CVS 文件内。

使用 S7-1500 CPU 时，待导出的数据块可位于工作存储器中，也可位于装载存储器中。如

果数据块同时位于工作存储器和装载存储器中，则导出工作存储器中的值。对于 S7-1200 
CPU，待导出的数据块必须位于装载存储器中。

该 CSV 文件在装载存储器中创建。对于 S7-1500 CPU，装载存储器就是存储卡；对于 
S7-1200 CPU，装载存储器可以是内部或外部装载存储器（如果有存储卡）。

在导出过程中，将在装载存储器主目录下的“Recipes”文件夹中创建 CSV 文件。数据块的名称

将用作所创建的 CSV 文件的名称。如果已存在同名的 CSV 文件，则导出时将覆盖已有的文件。

每个配方数据记录都将在 CSV 文件中生成一行。这些行具有以下结构：

• 第一行中包含“索引”条目和配方组件的名称。

• 在其它各行中，都包含有配方数据记录的编号（索引）和相关组件。

指令
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当获取配方数据块的数据类型时，数据记录的 大大小为 5000 个字节。超出此限制时，将

返回错误代码 W#16#8092。5000 字节的限制还适用于标头大小。如果标头大于 5000 字节，

S7-1500 CPU 的导出字节限值为 5000，并且在生成首个配方数据记录后继续导出。这种情

况下，S7-1200 CPU 拒绝完全导出并返回错误代码 W#16#8092。
 S7-1200 CPU 也会监视列数目。列数不能超过 255（其中，索引列不计数）。

如果配方 DB 是一个标准访问 DB，并且包含的组件数量大于允许值（如，包含 2 个 ARRAY 和
一个结构），则系统仅导出第一个 ARRAY，同时将 STATUS 设置为 W#16#0000。

功能描述

“REQ”参数将触发导出操作。在导出过程中，参数 BUSY 将置位为“1”。执行该指令后，BUSY 
将复位为“0”，完成操作后，DONE 参数将指示“1”。
如果执行期间出错，ERROR 和 STATUS 参数将发出信号加以指示。

参数

下表列出了“RecipeExport”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
T、C 或常量

（对于 S7-1500，T 
和 C 只能在 LAD 和 
FBD 中使用）

控制参数 REQUEST：在上升沿时激活导

出操作。

RECIPE_DB InOut VARIANT D 指向配方数据块的指针。有关该数据块结

构的信息，请参见“配方数据块的结构 
(页 3265)”

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1：作业已执行，且无任何错误。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：该指令未执行。

• 1：该指令已执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：既无警告也无错误。

• 1：出错，有关该错误类型的详细信

息，请参见 STATUS。
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

请参见“STATUS”参数表。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

7000 当前无作业处理

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8090 CSV 文件名包含无效字符。CSV 文件名与数据块的名称相同。

8091 配方 DB 中使用了嵌入式结构，或 S7-1200 CPU 中的数据列数目大于 255。部分信息可能已写

入 CSV 文件中。

8092 RECIPE_DB 参数的数据结构超出了 5000 个字节。

S7-1200 CPU 附加规则：标头大于 5000 字节。导出被拒绝。

80B3 存储卡或内部装载存储器的存储空间不足。

80B4 存储卡受到写保护。

80B6 通过属性“仅保存在装载存储器中”(Save only in load memory)（仅 S7-1200 CPU），不会激活

该配方数据块。

80C0 CSV 文件临时锁定。

80C1 配方数据块已临时禁用。

80C3 资源不足

8624 RECIPE_DB 指向不允许的区域，比如指向本地数据。

8652 RECIPE_DB 的变量不足。CSV 文件中未写入任何信息。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。
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示例

相关示例，请参见“配方函数的编程示例 (页 3269)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

RecipeImport：导入配方 (S7-1200, S7-1500)

说明

“RecipeImport”指令可将配方数据从装载存储器的 CVS 文件中导入 RECIPE_DB 参数的数据块

中。

对于 S7-1500 CPU，CSV 文件位于存储卡中；对于 S7-1200 CPU，CSV 文件则位于内部或外

部装载存储器中（如果有存储卡）。

此过程会覆盖数据块中的值。使用 S7-1500 CPU 时，待导入配方数据的数据块可位于工作

存储器中，也可位于装载存储器中。如果该数据块同时位于工作存储器和装载存储器中，则

值将导入到工作存储器内的数据块中。对于 S7-1200 CPU，待导入配方数据的数据块必须位

于装载存储器中。

仅当将配方导入装载存储器 DB 中时，才能永久性保留。如果将配方导入工作存储器 DB，同

时又需要永久性保存，则需在导入后使用 WRIT_DBL 指令将该配方传输到装载存储器 DB 中。

在导入 CSV 文件时，请注意以下事项：

• CSV 文件必须位于装载存储器的“Recipes”目录中。

• CSV 文件的名称必须与 RECIPE_DB 参数中数据块的名称相匹配。

• CSV 文件中的每一行分别对应一个配方数据记录。CSV 文件的第一行（标题）中，包含

配方组件的名称（另请参见“配方数据块的结构 (页 3265)”）。导入期间会忽略第一行。

在导入过程中，不会同步 CSV 文件中配方组件的名称和数据块，且与条目数无关。

• 任何情况下，CSV 文件中各行的第一个值都是配方的索引编号。各个配方按照索引顺序

导入。为此，CSV 文件中的索引需按升序顺序排列且不能包含任何间隔，否则系统将在 
STATUS 参数中输出错误消息 80B0。

• 就配方数据记录而言，CSV 文件不能比数据块中多。数据记录的 大数量取决于数据块

中的数组限值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 如果 CSV 文件的值不适用于该数据块的数据类型，则将拒绝导入。必要时，超过允许的

大长度后，会截断字符串。

如果数据块中的数据类型为 BOOL，则 S7-1500 CPU 接受所有的整数值。之后，将值 1 置
位为 TRUE，并将其它所有值置位为 FALSE。S7-1200 CPU 仅接受值 0 和 1，拒绝其它所

有值。

• 如果数据类型 DATE_AND_TIME 的值在 CSV 文件中定义，且该类型的值超出允许的取值

范围，这些值在导入数据块时会重置为默认值。

• 如果配方 DB 是一个标准访问 DB，并且包含的组件数量大于允许值（如，包含 2 个 ARRAY 
和一个结构），则系统仅将配方数据导入到第一个 ARRAY 中，同时将 STATUS 设置为 
W#16#0000。

功能描述

导入操作由“REQ”参数触发。导入过程中，参数 BUSY 设置为“1”。执行该指令后，BUSY 将复

位为“0”，完成操作后，DONE  参数将指示为“1”。
如果执行期间出错，ERROR 和 STATUS 参数将发出信号加以指示。

参数

下表列出了“RecipeImport”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
T、C 或常量

（对于 S7-1500，T 
和 C 只能在 LAD 和 
FBD 中使用）

控制参数 REQUEST：上升沿时激活导入

操作。

RECIPE_DB InOut VARIANT D 指向配方数据块的指针。有关该数据块结

构的信息，请参见“配方数据块的结构 
(页 3265)”

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1：作业已执行，且无任何错误。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：该指令未执行。

• 1：该指令已执行。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：既无警告也无错误。

• 1：出错，有关该错误类型的详细信

息，请参见 STATUS。
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

请参见“STATUS”参数表。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 未发生错误。

7000 当前无作业处理

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8090 文件名中包含无效字符。

8091 由于数据块不存等原因，系统无法处理使用 RECIPE_DB 引用的数据结构。

8092 未找到要导入的匹配 CSV 文件。可能的原因：CSV 文件名与配方数据块的名称不匹配。

80C0 CSV 文件临时锁定。

80C1 配方数据块临时锁定。

80B0 CSV 文件的索引编号不连续、未按升序排列或者索引数超过了数据库中的 大数量（数组限值）。

80B1 配方数据块结构与 CSV 文件不匹配：CSV 文件中包含的字段过多。

80B2 配方数据块结构与 CSV 文件不匹配：CSV 文件中包含的字段过少。

注：系统将逐行读取 CSV 文件。如果 CSV 文件的某一行中的字符数量大于 CPU 的预设值，则

将返回错误代码 W#16#80B2，而与检测到的字段数无关。

80B6 通过属性“仅保存在装载存储器中”(Save only in load memory)（仅 S7-1200 CPU），不会激活

该配方数据块。

80C3 资源不足

80D0 +n 配方数据块结构与 CSV 文件不匹配：字段 n 中的数据类型不匹配 (n<=46)。
80FF 配方数据块结构与 CSV 文件不匹配：字段 n 中的数据类型不匹配 (n>46)。
8624 RECIPE_DB 指向不允许的区域，比如指向本地数据。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8630 目标范围写保护，如，设置为写保护的数据块。

8652 RECIPE_DB 的变量不足。该数据块未写入任何数据。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“配方函数的编程示例 (页 3269)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

配方数据块的结构 (S7-1200, S7-1500)

简介

以下各部分基于一个简单示例来介绍配方数据块的结构。配方数据块由五个数据记录组成，

其中三个已使用。第四和第五个数据记录空闲，可供今后扩展使用。每个数据记录都包含一

个配方，该配方由配方名称和八种成分组成。 

produ
ctnam
e

water barley wheat hops yeast water
Tmp

mashT
mp

mashT
ime

QTest

Pils 10 9 3 280 39 40 30 100 0
Lager 10 9 3 150 33 50 30 120 0
BlackB
eer

10 9 3 410 47 60 30 90 1

Not_us
ed

0 0 0 0 0 0 0 0 0

Not_us
ed

0 0 0 0 0 0 0 0 0
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配方数据块的结构

配方数据在全局数据块中按如下所述实施：

• 所有配方的模板都是 PLC 数据类型“Beer_Recipe”，其中包括采用相应数据类型的

“procutname”、“water”等配方成分。

• 在全局数据块中，PLC 数据类型用作 Array [1.. 5] of "Beer_Recipe"。数组限值（本例中为 1 
到 5）指示数据块中可以包含的 大配方数量。

• 配方成分的值作为起始值添加至数据块中。

• 全局数据块通过 InOut 参数 RECIPE_DB 与指令互连。

导出为 CSV 文件

执行“RecipeExport (页 3259)”指令后，数据块中的数据将写入具有以下结构的 CSV 文件中：

Recipe_DB.csv
index,productname,water,barley,wheat,hops,yeast,waterTmp,mashTmp,mashTime,QTest
1,”Pils”,10,9,3,280,39,40,30,100,0
2,”Lager”,10,9,3,150,33,50,30,120,0
3,”BlackBeer”,10,9,3,410,47,60,30,90,1
4,”Not_used”,0,0,0,0,0,0,0,0,0
5,”Not_used”,0,0,0,0,0,0,0,0,0

在 Excel 中显示

CSV 文件可在 Excel 中打开，这样可以简化阅读和编辑。如果打开文件时未将逗号识别为分

隔符，请使用 Excel 导入功能来以结构化形式输出该数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3266 编程和操作手册, 11/2022



编辑 CSV 文件

CSV 文件可通过 Web 服务器上传到 PG/PC 中，并进行编辑。完成编辑之后，可将修改的文

件重新加载至 CPU。为此，必须删除现有的 CSV 文件。

可以使用“RecipeImport (页 3262)”指令将修改的数据从 CSV 文件重新导入数据块中。

注意，经过修改的数据仍必须与数据块兼容。也就是说：

• 不得对表中的结构进行更改（例如，在新列中添加配料）。

• 如果将数据记录添加至该文件中，请确保在导入数据块中时，用于指定 大数据记录数

的数组限值至少与数据记录数相对应。

• 导出为 CSV 文件时，系统会自动生成索引。如果要创建附加数据记录，请相应地增加连

续索引编号。

• 表格单元格中的格式和长度值必须对应于数据块中使用的数据类型。

– 示例 1 如果数据块中使用的数据类型为 INT，则只能使用表格中的整数。

– 示例 2：如果数据块中使用了数据类型 SINT，则表格中只能使用值为 -128 到 +127 的
整数。

在表格中进行更改时，必须记住下表中列出的允许使用的数据类型和数据区域。

数据类型 格式 说明

浮点数 LReal +9.9999999999999E+99
9

必须以指数形式书写

Real +9.999999E+99 必须以指数形式书写 
有符号整数 LInt +9999999999999999999 有符号的整数值范围：-9223372036854775808 到 

+9223372036854775807
DInt +9999999999 整数值的范围：-2147483648 到 +2147483647
Int +99999 整数值的范围：-32768 到 +32767
SInt +999 整数值的范围：-128 到 +127

指令
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数据类型 格式 说明

无符号整数 ULInt +9999999999999999999
9

整数值的范围：0 到 +18446744073709551615

UDInt +9999999999 整数值的范围：0 到 +4294967295
UInt +99999 整数值的范围：0 到 +65535
USInt +999 整数值的范围：0 到 +255

二进制数字 LWord +9999999999999999999
9

整数值的范围：0 到 +18446744073709551615

DWord +9999999999 整数值的范围：0 到 +4294967295
Word +99999 整数值的范围：0 到 +65535
字节 +999 整数值的范围：0 到 +255
Bool 9 值范围：0 或 1

日期和时间 LTIME dddddd:hh:mm:ss.999_9
99_999

ISO 毫秒、微秒和纳秒格式

TIME hhh:mm:ss.999 ISO 毫秒格式

S5TIME hhh:mm:ss.999 ISO 毫秒格式

LDT YYYY-MM-DD 
hh:mm:ss.999_999_999

ISO 毫秒、微秒和纳秒格式

DTL YYYY-MM-DD 
hh:mm:ss.999_999_999

ISO 毫秒、微秒和纳秒格式

DT YYYY-MM-DD 
hh:mm:ss.999

ISO 毫秒格式

DATE YYYY-MM-DD ISO 格式

LTime_Of
_Day

hh:mm:ss.999_999_999 ISO 格式

TOD hh:mm:ss.999 ISO 格式

指令
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数据类型 格式 说明

字符 WString "abcd" • 字符串位于双引号中。导入配方数据块时，可能会

忽略双引号。 
• 当前长度

• WString 数据类型的字符串由 WChar 数据类型的元

素组成。导出配方数据块时，WChar 数据类型的字

符内容被限制为 16#FF（例如：16#1255 更改为 
16#55）。

String "abcd" • 字符串位于双引号中。导入配方数据块时，可能会

忽略双引号。

• 当前长度

WChar "a" 单个字符位于双引号中。导入配方数据块时，可能会忽

略双引号。导出配方数据块时，WChar 数据类型的字符

内容被限制为 16#FF（例如：16#1255 更改为 
16#55）。

Char "a" 单个字符位于双引号中。导入配方数据块时，可能会忽

略双引号。

配方函数的编程示例 (S7-1200, S7-1500)
在以下示例中，将配方数据从数据块（配方数据块）导出到 CSV 文件中，并将新的配方数

据导入到该数据块中。

要求

创建一个 PLC 数据类型“Beer_Recipe”，作为配方数据的模板。

要存储所有的配方数据记录，需创建一个配方数据块。有关创建配方数据块的更多信息，参见

“配方数据块的结构 (页 3265)”。

指令
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要存储互连数据，则需在全局数据块中创建 12 个变量。

要显示和存储 CSV 文件，需使用 CPU 的 Web 服务器。要使用 Web 服务器和 CSV 文件，需

要满足以下条件：

• 在 CPU 设置中，必须激活该 Web 服务器。

• 必须设置 CPU 中 Web 服务器属性的用户配置文件，如下所示：

– 用户必须可读取这些文件。

– 用户必须可写入/删除这些文件。

参数互连

这些指令将在函数块中调用。

指令
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程序段 1：互连“RecipeExport”指令的参数，如下所示：

程序段 3：互连“RecipeImport”指令的参数，如下所示：

程序段 2 和 4：由于参数 STATUS（“expSTATUS”和“impSTATUS”）仅在一个循环内有效，因

此需通过指令“MOVE”记录参数。如果发生错误，则在输出参数 OUT1（“outputErr_EXP”或
“outputErr_IMP”）中输出当前状态。

在程序段 2 中互连参数，如下所示。

指令
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在程序段 4 中互连参数，如下所示。

“RecipeExport”指令

待导出的配方数据块需要在参数 RECIPE_DB 处进行互连。如果参数 REQ（“expREQ”）的信

号状态为“TRUE”，则开始导出。基于配方数据块的数据，生成一个 CSV 文件并存储在 CPU 存
储器的配方文件夹中。在输出参数 STATUS（“expSTATUS”）处，指示信号已发生变更。之

后，该参数还将指示当前无进一步操作（值为“7000”）。

通过输出参数 ERROR ("（“expERROR”），指示该指令的处理无错误。

指令
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“RecipeImport”指令

待导入的配方数据块需要在参数 RECIPE_DB 处进行互连。如果参数 REQ（“impREQ”）的信

号状态为“TRUE”，则开始导出。在现有配方数据块中，所有配方数据都将从 CPU 存储器的

配方文件夹内的相应 CSV 文件中进行加载。在输出参数 STATUS（“impSTATUS”）处，指示

信号已发生变更。之后，该参数还将指示当前无进一步操作（值为“7000”）。

通过输出参数 ERROR ("（“impERROR”），指示该指令的处理无错误。

指令
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显示和保存 CSV 文件

打开 Web 服务器

使用 Internet 浏览器打开 Web 服务器（通过 CPU 的 IP 地址）并登录 Web 服务器菜单。 
通过“文件浏览器”(File browser) 选项卡，打开 CPU 存储器中的“配方”(Recipes) 文件夹。

执行指令“RecipeExport”时，CPU 将立即输出 CSV 文件。要显示 CSV 文件的当前状态，可单击

“自动更新”(Update automatically) 按钮。之后，该功能将显示为“On”。

指令
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编辑 CSV 文件

可通过以下几种方式，编辑 CSV 文件：

• 在 Web 服务器中打开 CSV 文件。

• 将 CSV 文件保存在 PG/PC 上。

– 注：要将 PC 机上中已编辑的 CSV 文件加载到 CPU 存储器中：首先，删除 CPU 存储器

中同名的 CSV 文件。

– 编辑后，再通过 Web 服务器将 CSV 文件加载到 CPU 存储器中。

在运行过程中更改组件值

要在运行过程中更改配方数据块的组件值（如，Recipe_DB.Product[4]），可使用监控表。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。
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数据记录 (S7-1200, S7-1500)

数据记录 — 概述 (S7-1200, S7-1500)

保存过程值

在用户程序中可使用数据记录指令，将过程值保存到数据记录中。数据记录可保存在存储卡 
(MC) 或内部装载存储器中。数据记录保存为 CSV（逗号分隔值）格式。

注意

字符串中的特殊字符

如果在数据日志中使用字符串，则不建议在这些字符串中使用 CSV 文件的分隔符。否则，

CSV 文件在打开时（如，通过 MS Excel）可能会出错。请使用诸如“-”、“/”或空格“ ”替代 CSV 
文件中的分隔符。

此外，指示字符串结束的字符、CR 和 LF 都是字符串中的特殊字符。由于指令无法正确处

理这些字符，因而会导致问题发生。

数据类型按照以下规则转换为字符串：

数据类型 格式 说明

浮点数 LReal +9.9999999999999E+99
9

必须以指数形式书写

Real +9.9999999E+99 必须以指数形式书写 
有符号整数 LInt +9999999999999999999 有符号的整数值范围：-9223372036854775808 到 

+9223372036854775807
DInt +9999999999 整数值的范围：-2147483648 到 +2147483647
Int +99999 整数值的范围：-32768 到 +32767
SInt +999 整数值的范围：-128 到 +127

无符号整数 ULInt +9999999999999999999
9

整数值的范围：0 到 +18446744073709551615

UDInt +9999999999 整数值的范围：0 到 +4294967295
UInt +99999 整数值的范围：0 到 +65535
USInt +999 整数值的范围：0 到 +255
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数据类型 格式 说明

二进制数字 LWord +9999999999999999999
9

整数值的范围：0 到 +18446744073709551615

DWord +9999999999 整数值的范围：0 到 +4294967295
Word +99999 整数值的范围：0 到 +65535
字节 +999 整数值的范围：0 到 +255
Bool 9 值范围：0 或 1

日期和时间 LTIME dddddd:hh:mm:ss.999_9
99_999

ISO 毫秒、微秒和纳秒格式

TIME hhh:mm:ss.999 ISO 毫秒格式

S5TIME hhh:mm:ss.999 ISO 毫秒格式

LDT YYYY-MM-DD 
hh:mm:ss.999_999_999

ISO 毫秒、微秒和纳秒格式

DTL YYYY-MM-DD 
hh:mm:ss.999_999_999

ISO 毫秒、微秒和纳秒格式

DT YYYY-MM-DD 
hh:mm:ss.999

ISO 毫秒格式

DATE YYYY-MM-DD ISO 格式

LTime_Of
_Day

hh:mm:ss.999_999_999 ISO 格式

TOD hh:mm:ss.999 ISO 格式

字符 WString "abcd" • 字符串位于双引号中

• 当前长度将用空格填充到 大长度。

• WString 数据类型的字符串由 WChar 数据类型的元

素组成。保存数据记录时，WChar 数据类型的字符

内容被限制为 16#FF（例如：16#1255 更改为 
16#55）。

String "abcd" • 字符串位于双引号中

• 当前长度将用空格填充到 大长度。

WChar "a" 单个字符位于双引号中。保存数据记录时，WChar 数据

类型的字符内容被限制为 16#FF（例如：16#1255 更
改为 16#55）。

Char "a" 单个字符位于双引号中

派生数据类型存储为其底层基本数据类型。
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在程序中使用数据记录指令，可以创建或打开数据记录、写入条目以及关闭数据记录文件。 

警告

数据记录指令的运行时间

以下条件将导致数据记录指令的执行变慢。随着数据记录文件的大小和数量不断增加，这

一影响将越来越大。

• 数据记录大文件

• 存储卡上的数据日志大文件

• 通过 Web 服务器同时访问一个日志文件

一些数据记录指令的运行时间与数据记录文件的大小和数量无关（如，“DataLogWrite”）；

但指令“DataLogCreate”、“DataLogNewFile”、“DataLogClear”和“DataLogOpen”却受以上因

素的影响。

说明

使用数据记录指令进行数据传输

由于数据记录功能为异步执行，因此需要在参数 DONE 或参数 ERROR 的值变为“1”之前，保

持源区域中的数据不变。

根据数据缓冲区的创建决定在创建数据缓冲区时哪些程序值存储在数据记录中。该数据缓冲

区将用作新数据记录条目的存储器。在调用“DataLogWrite (页 3297)”之前，必须将新值写

入缓冲区。在执行“DataLogWrite (页 3297)”指令期间，数据将从缓冲区写入数据记录记录

中。

指令
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可按以下方式将数据记录文件复制到 PC 中：

• 如果 PROFINET 接口连接到 PC，则使用 Web 浏览器通过 Web 服务器来访问数据记录。要

执行此操作，CPU 可处于 RUN 模式或 STOP 模式。如果 CPU 处于“RUN”模式，程序将在 
Web 服务器进行数据传送期间继续运行。

• 如果 CPU 上装有存储卡，则可以移除该卡并将其插入到 PG/PC 上的 SD（安全数字）卡或 
MMC（多媒体卡）标准插槽中。可以通过文件管理器将数据记录文件从存储卡传送到 PC 
中。移除存储卡时，CUP 将转至“STOP”模式。 

说明

存储卡的使用寿命

存储卡的使用寿命有限。更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”

数据记录的属性

将根据环形缓冲区的原理执行数据记录的数据记录写操作。在达到 大数据记录数（RECORD 
参数）之前，将一直添加新数据记录。下一条数据记录将覆盖数据记录中“ 旧”的数据记

录。 
如果要防止覆盖数据记录，则可使用“DataLogNewFile (页 3304)”指令根据当前数据记录来

创建一个新的数据记录文件。然后将新的数据记录写入到新的数据记录中。 
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创建数据记录

使用“DataLogCreate (页 3282)”指令，可在装载存储器的“"\DataLogs”目录下创建一个新的

数据记录文件。

• 数据记录的名称在 NAME 参数中指定，该名称也可用作 CSV 文件的文件名。文件存储在

目录“DataLogs”中。

• 块参数 DATA 可确定新数据记录对象的数据缓冲区以及数据日志的列和数据类型。数据日

志中数据记录的列和数据类型，取决于该数据缓冲区中结构声明的元素或数组声明的元

素。一个结构或数组中的每个元素都对应于数据记录某行中的一列。

• 使用 HEADER 块参数可指定各个列的列标题文本。

• “DataLogCreate (页 3282)”指令将返回一个 ID。其它数据记录指令将通过该 ID 对已创建

数据记录进行引用。

打开数据记录

使用指令“DataLogOpen”（S7-1200 和 S7-1500），可以打开存储卡上的现有数据记录。必

须先打开一个数据记录，才能写入新的数据记录。 
执行“DataLogCreate (页 3282)”和“DataLogNewFile (页 3304)”指令时，将自动打开数据

记录。 
多可同时打开 10 个数据记录。可通过数据日志的 ID 或名称，选择需打开的数据日志。

• 如果在 ID 和 NAME 参数中分别指定了数据记录的 ID 和名称，则将根据 ID 标识数据记录，

而不会再比较数据记录的名称。

• 如果使用参数 NAME 选择数据日志并将 0 指定为 ID，则在打开数据日志时，将在 ID 参
数中显示该数据日志的 ID。

• 如果使用 ID 参数选择了数据记录而未指定名称，在打开数据记录时名称将显示在 NAME 
参数中。

可以使用 MODE 参数指定在打开时是否删除数据记录中的数据记录。

可对 DataLogOpen (S7-1500) 运行一致性检查。
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写入数据记录

数据记录写入数据记录前，必须打开数据记录（“DataLogOpen (页 3290)”指令）。

“DataLogWrite (页 3297)”指令将数据记录写入数据记录。

说明

更改数据记录文件的内容

由于数据记录文件巨大 (500,000 KB)，这些文件的内容无法在接通期间或执行“DataLogWrite”
之前进行检查。用户不得在 CPU 外更改内容，这样会造成文件损坏。

关闭数据记录

使用“DataLogClose (页 3300)”指令可关闭和打开数据日志。使用 ID 参数，选择数据记录。

当 CPU 切换到 STOP 及重新启动时，将自动关闭该数据记录。

删除数据记录

使用“DataLogDelete (页 3302)”指令 (S7-1500)，可以删除存储卡上的数据记录文件。仅当

通过指令“DataLogCreate (页 3282)”创建数据记录的情况下才能删除该日志及其所含数据

记录。

使用 NAME 和  ID  参数选择要删除的数据记录。首先，对  ID 参数求值。如果存在相关 ID 的
数据记录，则将不会再判断 NAME 参数。如果 ID  参数中使用值“0”，则 NAME 参数中必须

使用数据类型为 STRING 的值。

说明

删除存储卡中的数据日志

通过 PC 读卡器，可以复制存储卡中的数据日志，但无法对其进行更改或删除。

除数据记录指令之外，还建议通过 Web 服务器显示、下载（复制）和删除数据日志。

在文件浏览器中调用存储卡中的文件系统时，可能会导致数据日志及其它系统文件的意外删

除或更改，造成文件损坏或存储卡不可用。在 PLC 外更改存储卡中的数据记录，将导致 PLC 
的开机时间延长。

清空数据记录

使用“DataLogClear (页 3295)”指令 (S7-1500)，可以删除现有数据记录中的所有数据记录。

该指令不会删除 CSV 文件的可选标题（请参见指令“DataLogCreate (页 3282)”的 HEADER 
参数说明）。
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可以使用参数  ID 选择要删除数据记录的数据记录。删除数据记录前，必须打开数据记录。

新建数据记录文件

使用指令“DataLogNewFile (页 3304)”(S7-1200) 或“DataLogTypedNewFile 
(页 3306)”(S7-1500)，可以创建一个与现有数据记录具有相同属性的新数据记录。这样，即

可保留现有数据日志的内容。

调用时，该指令将在存储卡中或内部装载存储器中创建一个新的数据记录，日志名称在 NAME 
参数中已定义。ID 参数用于指定旧数据记录的 ID，该数据记录的属性将应用于新的数据记录。

随后，新数据记录的 ID 将通过 ID 参数输出。

通过该指令的 RECORDS 参数，可以指定新数据记录的文件大小。 
对于“DataLogTypedNewFile (页 3306)”(S7-1500)，可运行一致性检查。

DataLogCreate：创建数据日志 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“DataLogCreate”，可以创建一个数据记录。

数据记录保存在存储卡或内部装载存储器的“\DataLogs”目录中。数据日志中可存储的数据量

取决于存储卡上的可用空间，或所用 CPU 内部装载存储器中的存储空间。对于 S7-1200 CPU，
生成的 CSV 文件的 大大小为 500,000,000 字节；而 S7-1500 CPU 为 1,000,000,000 字节。

在参数 RECORDS 中，可指定数据日志中所存储数据记录的 大数目。如果达到了数据日志

中数据记录指定的 大数目，则覆盖 早的数据记录。要避免覆盖现有数据记录，可以使用

“DataLogNewFile (页 3304)”指令。达到参数 RECORDS 中指定的数量时，可通过该指令创建

一个相同结构的新数据日志（“DataLogWrite (页 3297)”指令中，参数 STATUS 的返回值为 
1）。之后数据记录将保存在新的数据记录中。

在参数 NAME 中，可指定数据日志的名称。创建的数据日志将保存为 CSV（逗号分隔的值）

格式。通过参数 HEADER，可创建数据日志的标头（可选）。

创建数据记录后，将自动打开该文件。这表示可写入数据。
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参数

下表列出了“DataLogCreate”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、L、D、
T、C 或常量

（对于 S7-1500，T 
和 C 只能在 LAD 和 
FBD 中使用）

执行指令

在参数 REQ 的上升沿处创建一个数据记录。

RECORDS Input UDInt I、Q、M、L、D 或
常量

数据记录中的数据记录的 大数量

如果由“DataLogWrite (页 3297)”指令写入的

记录数量大于该参数中指定的记录数，则覆盖

早的记录。

FORMAT Input UInt I、Q、M、L、D 或
常量

数据格式：

• 0：内部（不支持）

• 1：CSV (Comma separated values)
TIMESTAMP Input UInt I、Q、M、L、D 或

常量

时间戳；详细信息，请见下文

如果激活时间戳时，则系统将自动添加标题中

的其它列。

NAME Input VARIANT L、D 数据记录的名称

指定的名称也将作为 csv 文件的文件名。

在 S7-1200 CPU 中，数据日志名称具有以下限

制：

• 名字长度不得超过 35 个字符。

• 支持 0x20 和 0x7E 范围内的所有 ASCII 字
符，但 \ ' / " : ; [ ] | = . * ? < > 除外

在 S7-1500 CPU 中，数据日志名称具有以下限

制：

• 名字长度不得超过 55 个字符。

• 支持以下字符：0 ... 9, a ... z, A ... Z 以及  - 
和 _

ID InOut DWORD I、Q、M、L、D 数据记录的对象 ID（仅用于输出）

在后续数据记录指令寻址所创建的数据记录

时，需要使用该数据记录 ID。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

HEADER InOut VARIANT D 数据记录的标题（可选）

在添加指令后，将隐藏该参数。

该标题将写在 CSV 文件的第一行。

DATA InOut VARIANT D 执行指令“DataLogWrite (页 3297)”时，指向

作为数据记录写入数据结构的指针。

DONE Output BOOL I、Q、M、L、D 状态参数：

• 0：处理操作尚未完成。

• 1：指令的处理操作成功完成。

BUSY Output BOOL I、Q、M、L、D 状态参数：

• 0：对指令的处理尚未启动、已完成或已取

消。

• 1：该指令正在处理过程中。

ERROR Output BOOL I、Q、M、L、D 状态参数：

• 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、L、D 详细的状态信息：

在参数 STATUS 处输出详细的错误和状态信

息。该参数设置仅维持一次调用所持续的时

间。因此，要显示其状态，应将 STATUS 参数

复制到可用数据区域。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 HEADER
HEADER 参数为指向定义 CSV 文件标题的数据块 VARIANT 的指针，。此标题始终为 CSV 文
件表示的第一行。 
• 由 HEADER 预设的标头将传送到 CSV 文件中。此时，不会检查该标头是否与数据日志的

其余部分相一致。而且，不会检查由逗号分隔的列数目是否与数据列的数目相匹配。 
• STRING、Array of BYTE 或 Array of CHAR 数据类型可用于各列名称。使用 STRING 数据类

型时，其长度不能超过 254 个字节。如果使用 Array of BYTE  和 Array of CHAR，则可包含 
5000 个元素。

如果未在 HEADER 参数中指定一个值，或者 HEADER 位于负载存储器中，则不创建标题。
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如果 TIMESTAMP 的值为 1、3 和 5，则在标头的开始处插入以下文本："Record, Date, UTC 
Time,"。
如果 TIMESTAMP 的值为 2 和 4，则在标头的开始处插入以下文本："Record, Date, Loc 
Time,"。

参数 TIMESTAMP
下表列出了 TIMESTAMP 参数可能的值。

值 DATE_AND_TIME 的格式 时间源

0 - 无时间戳

1 • S7 1200：mm/dd/yyyy, hh:mm:ss
• S7 1500：yyyy-mm-dd, hh:mm:ss.999

系统时间

2 • S7-1200 CPU：mm/dd/yyyy, hh:mm:ss
• S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及以上版本：

mm/dd/yyyy, hh:mm:ss.999

本地时间

3 • S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及以上版本：

mm/dd/yyyy, hh:mm:ss
• S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及以上版本：

mm/dd/yyyy, hh:mm:ss.999

系统时间

4 • S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及以上版本：

yyyy-mm-dd, hh:mm:ss
• S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及以上版本：

yyyy-mm-dd, hh:mm:ss.999

本地时间

5 • S7-1200 CPU 固件版本 V4.5 及以上版本：

yyyy-mm-dd, hh:mm:ss
• S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及以上版本：

yyyy-mm-dd, hh:mm:ss.999

系统时间

参数 DATA
参数 DATA 是一个指向数据块中某个基本数据类型、结构或数组的 VARIANT 指针。结构或数

组的一个元素对应于特定数据类型的数据记录中的某一列。
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在创建数据块时，请注意以下事项：

• 通常，列数目与 HEADER 参数中所定义的列数目相匹配，但并非强制规定。

• 该结构或数组中的各个元素与 CSV 文件中的某列条目相对应。因此，在使用数据类型 
STRUCT 时，不能使用嵌套结构（STRUCT 中包含 STRUCT）。在 ARRAY 数据类型中通常

支持 STRUCT，但以下情况除外：不支持元素数据类型为“PLC 数据类型 (UDT)”的数组。

• 数据结构可包含 多 256 个元素。如果有超过 256 个元素，将在 STATUS 参数处输出错

误代码 8C52。
• 数据块变量可设置为保持型或非保持型变量。但是，数据块中所有变量的保持型设置都

必须相同。

参数 STATUS (S7-1200)

错误代码*
(W#16#...)

说明

0 无错误。

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8070 已达到 DataLogCreate 指令可同时激活的 大数目。

8090 文件名无效（请参见 NAME 参数的说明）。

8093 数据记录已存在。

8097 文件长度超出文件系统的限值或超出 CPU 特定限值。

80A2 从文件系统返回写入错误。

80B2 超出数据日志的 大数量

80B3 存储卡上的存储空间不足。

80B4 存储卡受到写保护。

80C0 当前无法访问。

80C1 打开的数据记录过多。

8253 参数 RECORDS 的值无效。

8353 格式选择无效

8453 时间戳无效

8B24 参数 HEADER 处的分配无效（如，指向本地存储器）。
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8B51 参数 HEADER 使用了不允许的数据类型，或长度超出 大大小。

8C24 参数 DATA 处的分配无效（如，指向本地存储器）。

8C51 参数 DATA 使用了不允许的数据类型/不能使用数据结构  。
8C52 参数 DATA 中的结构包含的元素个数大于 256。
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS (S7-1500)

错误代码*
(W#16#...)

说明

0 无错误。

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
8070 已达到 DataLogCreate 指令可同时激活的 大数目。

8090 文件名无效（请参见 NAME 参数的说明）。

8091 “NAME”参数不是一个字符串。

8093 数据记录已存在。

8097 文件长度超出文件系统的限值或超出 CPU 特定限值。

80A2 从文件系统返回写入错误。

80B2 超出数据日志的 大数量

80B3 存储卡上的存储空间不足。

80B4 存储卡受到写保护。

80C0 当前无法访问。

80C1 打开的数据记录过多。

8253 参数  RECORDS 的值无效。

8353 选择的格式无效。

8453 时间戳无效。

8B24 参数 HEADER 处的分配无效（如，指向本地存储器）。

8B51 参数 HEADER 使用了不允许的数据类型，或长度超出 大大小。

8C24 参数 DATA 处的分配无效（如，指向本地存储器）。

8C51 参数 DATA 使用了不允许的数据类型/不能使用数据结构  。

指令
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8C52 参数 DATA 中的结构包含的元素个数大于 256。
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

DataLogCreate 示例

在以下示例中，将创建一个简单的数据记录，带有一个时间戳和三个过程值。

全局数据块中的变量

数据记录的输入参数值将存储在全局数据块“DataLogDB”中：

• DataLogName (String)：该变量包含同时用作 CSV 文件名的数据日志名称。

• DataLogID (DInt)：调用该指令时，将数据记录 ID 写入该变量中。 
– 该指令会自动分配数据记录的 ID。
– 在其它 DataLog 指令中，可使用变量“DataLogID”寻址该数据记录。

• MyHeader (String)：该变量中包含数据日志的标头，即过程值的列标题。

• MyData (Struct)：该变量中包含将写入数据日志的 3 个过程值。每次写入一个记录（指令

“DataLogWrite (页 3297)”）时，都会将当前值写入一个新记录中。

调用“DataLogCreate”指令

通过以下输入参数调用该指令：

• REQ (BOOL)：REQ =“TRUE”时，创建数据日志。

• RECORD (3)：在数据日志中， 多可写入 3 个数据记录。之后，将覆盖 旧的数据记录。

• FORMAT (1)：将数据日志创建为 CSV 文件。

指令
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• TIMESTAMP (1)：启用：将自动创建数据记录的两个附加列（日期和时间）。每次执行

“DataLogWrite (页 3297)”时，都将当前时间戳写入数据记录中。

• NAME (VARIANT)：指向数据块“DataLogDB”中变量“DataLogName”的指针。

• ID (DWORD)：指向数据块“DataLogDB”中变量“DataLogID”的指针（仅输出）。

• HEADER (VARIANT)：指向数据块“DataLogDB”中变量“MyHeader”的指针。

• DATA (VARIANT)：指向数据块“DataLogDB”中变量“MyData”的指针。

通过 Web 服务器读取数据记录

可通过 Web 服务器读取创建的数据日志：

• 在 CPU 的属性中激活 Web 服务器。要读取数据记录，必须激活 Web 服务器的“...读取文

件”(...to read files) 权限。

• 可通过在 Internet 浏览器中输入 CPU 的 IP 地址作为 URL 访问 Web 服务器。

• 系统将在“Filebrowser”下，自动创建一个包含数据记录的目录“\DataLogs”。此外，也可以

查看菜单的“DataLogs”。
• 如果指令“DataLogWrite (页 3297)”尚未执行，则 DataLog 中将只包含一个条目“//END”。

首次执行“DataLogWrite (页 3297)”时，系统将写入第一个数据记录。

指令
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DataLogCreate 和其它指令示例

相关示例，请参见：使用数据日志的示例程序 (页 3308)。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
数据记录 — 概述 (页 3276)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

DataLogOpen：打开数据日志 (S7-1200, S7-1500)

DataLogOpen： 打开数据日志 (S7-1200)

说明     
使用“DataLogOpen”指令，可以打开存储卡上的现有数据日志。要将新的数据记录写入数据

日志中，必须打开一个数据日志。

执行“DataLogCreate (页 3282)”和“DataLogNewFile (页 3304)”指令时，将自动打开数据

日志。 
多可同时打开 10 个数据日志。可通过数据日志的 ID 或名称，选择需打开的数据日志。

• 如果在 ID 和 NAME 参数中分别指定了数据记录的 ID 和名称，则该数据日志将通过 ID 进
行标识，而不再比较数据记录的名称。

• 如果使用参数 NAME 选择数据日志并将 0 指定为 ID，则在打开数据日志时，将在 ID 参
数中显示该数据日志的 ID。

• 如果使用 ID 参数选择了数据日志而未指定名称，在打开数据日志时名称将显示在 NAME 
参数中。

可以使用 MODE 参数指定在打开时是否删除数据日志中的数据记录。

指令
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参数

下表列出了“DataLogOpen”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、L、D 
或常量

在上升沿执行指令。

MODE Input UInt I、Q、M、L、D 
或常量

打开数据日志的方式：

• MODE=“0”
保留数据日志中的数据记录

• MODE=“1”
删除数据日志的数据记录，但保留标题

NAME Input VARIANT L、D 数据日志的（文件）名称。

ID InOut DWORD I、Q、M、L、D 数据日志的对象 ID。
DONE Output BOOL I、Q、M、L、D 指令已成功执行。

BUSY Output BOOL I、Q、M、L、D 指令的执行尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、L、D • 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、L、D 状态参数 
该参数设置仅维持一次调用所持续的时间。因

此，要显示其状态，应将 STATUS 参数复制到

可用数据区域。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

STATUS 参数

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误。

2 警告：已通过该应用程序打开数据日志文件。

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8070 已达到 DataLogOpen 指令可同时激活的 大数目。

指令
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

8090 数据日志定义和现有数据日志数据之间存在不一致。

8091 NAME 参数使用了其它数据类型，而非 String。
8092 数据日志不存在。

80B4 存储卡或数据日志文件为写保护。

80C0 当前无法访问。在 RUN 模式下进行加载时可能会导致该错误。

80C1 打开的文件过多。

在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“使用数据日志的示例程序 (页 3308)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
数据记录 — 概述 (页 3276)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

DataLogOpen：打开数据日志 (S7-1500)

说明

使用“DataLogOpen”指令，可以打开存储卡上的现有数据日志。必须先打开一个数据记录，

才能写入新的数据记录。 
执行“DataLogCreate (页 3282)”和“DataLogNewFile (页 3304)”指令时，将自动打开数据

日志。

指令
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多可同时打开 10 个数据日志。可通过数据日志的 ID 或名称，选择需打开的数据日志。

• 如果在 ID 和 NAME 参数中分别指定了数据记录的 ID 和名称，则该数据日志将通过 ID 进
行标识，而不再比较数据记录的名称。

• 如果使用参数 NAME 选择数据日志并将 0 指定为 ID，则在打开数据日志时，将在 ID 参
数中显示该数据日志的 ID。

• 如果使用 ID 参数选择了数据日志而未指定名称，在打开数据日志时名称将显示在 NAME 
参数中。

可以使用 MODE 参数指定在打开时是否删除数据日志中的数据记录。

通过 DATA 参数可以检查要打开的数据记录是否与“DataLogCreate (页 3282)”指令的数据记

录定义一致。此时，系统将检查参数 DATA  的数据类型是否与“DataLogCreate”的数据类型相

同。如果不相同，则在参数 STATUS 处输出错误代码 W#16#8090。 

说明

数据日志打开时加载修改的数据结构

如果数据日志打开并加载属于该数据日志的已修改数据结构，则数据日志将损坏。

参数

下表列出了“DataLogOpen”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、L、D、
T、C 或常量

（对于 S7-1500，
T 和 C 只能在 LAD 
和 FBD 中使用）

在上升沿执行指令。

MODE Input UInt I、Q、M、L、D 
或常量

打开数据日志的方式：

• MODE =“0”
保留数据日志中的数据记录

• MODE=“1”
删除数据日志的数据记录，但保留标题

NAME Input VARIANT L、D 数据日志的（文件）名称。

ID InOut DWORD I、Q、M、L、D 数据日志的对象 ID。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DATA InOut VARIANT D 一致性检查：指向“DataLogCreate 
(页 3282)”指令的 DATA 参数处数据区域的指

针。

DONE Output BOOL I、Q、M、L、D 指令已成功执行。

BUSY Output BOOL I、Q、M、L、D 指令的执行尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、L、D • 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、L、D 状态参数 
该参数设置仅维持一次调用所持续的时间。因

此，要显示其状态，应将 STATUS 参数复制到

可用数据区域。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

STATUS 参数

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误。

2 警告：已通过该应用程序打开数据日志文件。

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8070 已达到 DataLogOpen 指令可同时激活的 大数目。

8090 数据类型不一致。ID 参数中的数据记录所用的数据类型与 DATA 参数指定的数据类型不同。

8091 NAME 参数使用了其它数据类型，而非 String。
8092 数据日志不存在。

80B4 存储卡或数据日志文件为写保护。

80C0 当前无法访问。在 RUN 模式下进行加载时可能会导致该错误。

80C1 打开的文件过多。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

相关示例，请参见“使用数据日志的示例程序 (页 3308)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
数据记录 — 概述 (页 3276)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

DataLogClear： 清空数据日志 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“DataLogClear”可删除现有数据记录中的所有数据记录。该指令不会删除 CSV 文件的可

选标题（请参见指令“DataLogCreate (页 3282)”的 HEADER 参数说明）。

通过参数 ID，可选择待删除数据记录的数据日志。

要求

删除数据记录前，必须打开数据记录（请参见“DataLogOpen (页 3290) 指令”）。

参数

下表列出了“DataLogClear”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、L、D、
T、C 或常量

（对于 S7-1500，T 
和 C 只能在 LAD 和 
FBD 中使用）

在上升沿执行指令。

ID InOut DWORD I、Q、M、D、L 数据日志的对象 ID
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 指令已成功执行。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 指令的执行尚未完成。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。 
详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

该参数设置仅维持一次调用所持续的时

间。因此，要显示其状态，应将 STATUS 
参数复制到可用数据区域。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 无错误。

7000 未激活任何作业执行。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8070 已达到指令“DataLogClear”可同时激活的 大数目。

8080 指令“DataLogClear”不会处理由参数 ID 所选数据日志文件。

8092 数据日志不存在。

80A2 文件系统返回写入错误。

80B0 数据记录未打开。

80B4 存储卡受到写保护。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
数据记录 — 概述 (页 3276)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
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DataLogWrite： 写数据日志 (S7-1200, S7-1500)

说明     
通过“DataLogWrite”指令，可将数据记录写入当前的数据日志中。通过 ID 参数，可选择待写

入数据记录的数据日志。要创建新数据记录，必须打开数据记录。该指令将创建一条新的数

据记录，在创建数据记录时并通过 DATA 参数指定其格式。

在调用“DataLogWrite”指令之前，请将数据传送到“DataLogCreate”指令的 DATA 参数处互连

的变量。执行“DataLogWrite”指令时，传送的数据将复制到数据记录中。

注意

当断开 CPU 电源时，数据记录的数据将会丢失

如果在执行“DataLogWrite”指令时断开电源，将丢失要传送的数据记录。

参数

下表列出了“DataLogWrite”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、L、D、
T、C 或常量

（对于 S7-1500，
T 和 C 只能在 LAD 
和 FBD 中使用）

在上升沿执行指令。

ID InOut DWORD I、Q、M、L、D 数据日志的对象 ID
DONE Output BOOL I、Q、M、L、D 指令已成功执行。

BUSY Output BOOL I、Q、M、L、D 指令的执行尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、L、D • 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、L、D 状态参数

该参数设置仅维持一次调用所持续的时间。因

此，要显示其状态，应将 STATUS 参数复制到

可用数据区域。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 STATUS (S7-1200)

错误代码*
(W#16#...)

说明

0 无错误

0001 在文件末尾，创建 后一个可能的数据记录。创建将覆盖较老数据记录的其它数据记录。

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8070 已达到 DataLogWrite 指令可同时激活的 大数目。

8090 数据日志定义与现有的数据日志不匹配。

8092 数据日志不存在。

8093 没有写入数据记录。因为在创建数据日志后，包含 DATA 参数的数据块中发生了更改。示例：

• DATA 的长度已更改。

• 此数据块中的变量类型或名称已更改。

• 此数据块中添加了变量。

• 变量起始值已更改。

• 添加了注释。

• 数据块名称已更改。

• 数据块存在故障或无效。

注：因此，这些更改还会影响不属于 DATA 参数的数据块部分。

80A2 文件系统返回写入错误。

80B0 数据记录未打开。

80B3 存储卡上的存储空间不足。 后一个写入进程中断。请注意，此时的数据日志文件可能已损

坏，无法继续使用。

80B4 存储卡受到写保护。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 STATUS (S7-1500)

错误代码*
(W#16#...)

说明

0 无错误

0001 在文件末尾，创建 后一个可能的数据记录。创建将覆盖较老数据记录的其它数据记录。

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
8070 已达到 DataLogWrite 指令可同时激活的 大数目。

8090 数据日志定义与现有的数据日志不匹配。

8092 数据日志不存在。

8093 没有写入数据记录。因为在创建数据日志后，包含 DATA 参数的数据块中发生了更改。示例：

• DATA 的长度已更改。

• 此数据块中的变量类型或名称已更改。

• 此数据块中添加了变量。

• 变量起始值已更改。

• 添加了注释。

• 数据块名称已更改。

• 数据块存在故障或无效。

注：因此，这些更改还会影响不属于 DATA 参数的数据块部分。

80A2 文件系统返回写入错误。

80B0 数据记录未打开。

80B3 存储卡上的存储空间不足。 后一个写入进程中断。请注意，此时的数据日志文件可能已损

坏，无法继续使用。

80B4 存储卡受到写保护。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“使用数据日志的示例程序 (页 3308)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
数据记录 — 概述 (页 3276)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

DataLogClose： 关闭数据日志 (S7-1200, S7-1500)

说明     
通过“DataLogClose”指令，可关闭一个打开的数据日志。使用 ID 参数，选择数据日志。

说明

自动关闭数据日志

当 CPU 转入 STOP 模式或重启时，将自动关闭数据日志。

参数

下表列出了“DataLogClose”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、L、D、
T、C 或常量

（对于 S7-1500，T 
和 C 只能在 LAD 和 
FBD 中使用）

在上升沿执行功能。

ID InOut DWORD I、Q、M、L、D 数据日志的对象 ID
DONE Output BOOL I、Q、M、L、D 指令已成功执行。

BUSY Output BOOL I、Q、M、L、D 指令的执行尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、L、D • 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、L、D 状态参数

该参数设置仅维持一次调用所持续的时间。

因此，要显示其状态，应将 STATUS 参数复

制到可用数据区域。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS (S7-1200)

错误代码*
(W#16#...)

说明

0 无错误

1 数据日志未打开

7000 未激活任何作业执行。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8070 已达到指令“DataLogClose”可同时激活的 大数目。

8092 数据日志不存在。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS (S7-1500)

错误代码*
(W#16#...)

说明

0 无错误

1 数据日志未打开

7000 未激活任何作业执行。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
8070 已达到指令“DataLogClose”可同时激活的 大数目。

8092 数据日志不存在。

80B4 存储卡受到写保护。

80C0 当前不能进行访问。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“使用数据日志的示例程序 (页 3308)”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

DataLogDelete： 删除数据日志 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“DataLogDelete”指令，可以删除存储卡上的数据记录文件。仅当使用指令

“DataLogCreate”或“DataLogNewFile”创建数据日志和包含的数据记录时，才能将其删除。 

参数

下表列出了“DataLogDelete”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、L、D、
T、C 或常量

（对于 S7-1500，T 
和 C 只能在 LAD 和 
FBD 中使用）

在上升沿执行指令。

NAME Input VARIANT L、D 数据记录的文件名

DELFILE Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

• 0：将保留数据记录。

• 1：将删除数据记录。

ID InOut DWORD I、Q、M、D、L 数据日志的对象 ID
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 指令已成功执行。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 尚未完成数据记录的删除。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

该参数设置仅维持一次调用所持续的时

间。因此，要显示其状态，应将 STATUS 
参数复制到可用数据区域。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 NAME 和 ID
使用 NAME 和 ID 参数选择要删除的数据记录。首先，对 ID 参数求值。如果存在相关 ID 的
数据记录，则将不会再判断 NAME 参数。如果 ID 参数中使用值“0”，则 NAME 参数中必须使

用数据类型为 STRING 的值。

参数 RET_VAL

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误。

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8070 已达到 DataLogDelete 指令可同时激活的 大数目。

8091 NAME 参数使用的数据类型不是 STRING。
8092 数据日志不存在。

80A2 文件系统返回写入错误。

80B4 存储卡受到写保护。

80C0 当前无法访问。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见使用数据日志的示例程序 (页 3308)。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
DataLogCreate：创建数据日志 (页 3282)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DataLogNewFile： 新文件中的数据日志 (S7-1200, S7-1500)

DataLogNewFile： 新文件中的数据日志 (S7-1200)

说明

通过“DataLogNewFile”指令，可创建一个属性与现有数据日志相同的新数据日志。这将允许

保留现有数据记录的内容。

调用时，该指令将在存储卡中或内部装载存储器中创建一个新的数据记录，日志名称在 NAME 
参数中已定义。ID 参数用于指定旧数据记录的 ID，该数据记录的属性将应用于新的数据记录。

随后，新数据记录的 ID 将通过 ID 参数输出。

通过该指令的 RECORDS 参数，可以指定新数据记录的文件大小。

创建新数据记录后，将自动打开该文件。这表示可写入数据。

参数

下表列出了“DataLogNewFile”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、L、D 或
常量

在上升沿执行指令。

RECORDS Input UDInt I、Q、M、L、D 或
常量

数据记录中的数据记录数目。

NAME Input VARIANT L、D 新数据记录的文件名。

ID InOut DWORD I、Q、M、L、D 数据日志的对象 ID
• 输入：当前数据记录的 ID
• 输出：新数据记录的 ID

DONE Output BOOL I、Q、M、L、D 指令已成功执行。

BUSY Output BOOL I、Q、M、L、D 指令的执行尚未完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、L、D • 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、L、D 状态参数 
该参数设置仅维持一次调用所持续的时间。因

此，要显示其状态，应将 STATUS 参数复制到可

用数据区域。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

STATUS 参数

错误代码*
(W#16#...)

说明

0 无错误。

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8070 已达到 DataLogNewFile 指令可同时激活的 大数目。

8090 文件名无效。

8091 NAME 参数的数据类型不是 STRING。
8092 源数据记录不存在。

8093 新数据记录已存在。

8097 文件长度超出文件系统的限制。

80A0 数据类型不一致。ID 参数中的数据记录所用的数据类型与 DATA 参数指定的数据类型不同。

80A2 文件系统返回写入错误。

80B2 超出了数据日志的 大数目或数据日志资源已用尽

80B3 装载存储器不足。

80B4 存储卡受到写保护。

80C0 当前无法访问。

80C1 打开的文件过多。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8253 参数 RECORDS 的值无效。

在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“使用数据日志的示例程序 (页 3308)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

DataLogNewFile： 新文件中的数据日志 (S7-1500)

说明

通过“DataLogNewFile”指令，可创建一个属性与现有数据日志相同的新数据日志。这将允许

保留现有数据记录的内容。

调用时，该指令将在存储卡中或内部装载存储器中创建一个新的数据记录，日志名称在 NAME 
参数中已定义。ID 参数用于指定旧数据记录的 ID，该数据记录的属性将应用于新的数据记录。

随后，新数据记录的 ID 将通过 ID 参数输出。

通过该指令的 RECORDS 参数，可以指定新数据记录的文件大小。

通过 DATA 参数可以检查要创建的新数据记录是否与“DataLogCreate (页 3282)”指令的数据

记录定义一致。此时，系统将检查参数 DATA  的数据类型是否与“DataLogCreate”的数据类型

相同。如果不相同，则在参数 STATUS 处输出错误代码 W#16#80A0。
创建新数据记录后，将自动打开该文件。这表示可写入数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“DataLogNewFile”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、L、D、
T、C 或常量

（对于 S7-1500，T 
和 C 只能在 LAD 和 
FBD 中使用）

在上升沿执行指令。

RECORDS Input UDInt I、Q、M、L、D 或
常量

数据记录中的数据记录数目。

NAME Input VARIANT L、D 新数据记录的文件名。

ID InOut DWORD I、Q、M、L、D 数据日志的对象 ID
• 输入：当前数据记录的 ID
• 输出：新数据记录的 ID

DATA InOut VARIANT D 进行一致性检查的数据类型

DONE Output BOOL I、Q、M、L、D 指令已成功执行。

BUSY Output BOOL I、Q、M、L、D 指令的执行尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、L、D • 0：无错误。

• 1：指令执行期间出现错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、L、D 状态参数 
该参数设置仅维持一次调用所持续的时间。因

此，要显示其状态，应将 STATUS 参数复制到可

用数据区域。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

STATUS 参数

错误代码*
(W#16#...)

说明

0 无错误。

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码*
(W#16#...)

说明

7002 中间调用（与 REQ 无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8070 已达到 DataLogNewFile 指令可同时激活的 大数目。

8090 文件名无效

8091 NAME 参数的数据类型不是 STRING。
8092 源数据记录不存在。

8093 新数据记录已存在。

8097 文件长度超出文件系统的限值或超出 CPU 特定限值。

80A0 数据类型不一致。ID 参数中的数据记录所用的数据类型与 DATA 参数指定的数据类型不同。

80A2 文件系统返回写入错误。

80B2 超出了数据日志的 大数目或数据日志资源已用尽

80B3 装载存储器不足。

80B4 存储卡受到写保护。

80C0 当前不能进行访问。

80C1 打开的文件过多。

8253 参数 RECORDS 的值无效。

在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“使用数据日志的示例程序 (页 3308)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

使用数据日志的示例程序 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例程序中，创建一个数据日志，将一条或多条记录写入该数据日志，关闭和打开该

数据日志，并基于该数据日志创建新文件。在该示例中，还可以删除数据日志。该示例中还

可以编辑 多八个数据日志。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关各个指令的详细信息，请使用相应的链接打开相应的帮助说明。 

使用数据记录的一般注意事项

• 执行“DataLogCreate”和“DataLogNew”指令时，将自动打开所创建的数据记录。

• CPU 从 RUN 切换至 STOP，或者 CPU 重新启动后，将自动关闭数据记录。

• 要执行“DataLogWrite”指令，必须打开数据记录。

• 对于 S7-1200 CPU， 多可同时打开八个数据记录。对于 S7-1500 CPU， 多可同时打

开十个数据记录。

要求

在 CPU 属性中进行以下设置：

• 在“PROFINET 接口 > 访问 Web 服务器”(PROFINET interface > Access to the web server) 
中，激活 Web 服务器访问。

• 在“Web 服务器”(Web server) 条目中，启用该模块的 Web 服务器。

• 在“用户管理”(User administration) 部分，创建一个具有文件读写和删除权限的新用户。

数据的存储

调用和编辑某个数据日志时，需要该数据日志的名称和 ID。为数据日志条目创建存储器，以

防这些数据丢失。可通过 PLC 数据类型“stackDataLog”定义数据日志条目的结构。 

创建以下变量，在全局数据块 (SLI_gDB_Datalogging) 中进行数据存储。这其中还有用于数

据日志条目的存储器和用于控制存储器的变量。

注：如果还想要从 CPU 的装载存储器中物理删除数据日志，请使用值为“TRUE”的
“DLdelete.deleteMode”变量。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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数据块（“SLI_gDB_Datalogging”）用于创建 (DataLogCreate (页 3282)) 或删除 
(DataLogDelete (页 3302)) 一个数据日志。将“myData”结构的 3 个条目用作过程值：count、
temerature 和 pressure。在数据块中，暂时存储这三个值，然后使用“DataLogWrite 
(页 3297)”指令将其作为数据记录传送到数据记录。 
数据记录在以下条目之后组成：

• 数据记录号（自动分配）

• 日期（当对 DataLogCreate 使用“1”时在 TIMESTAMP 参数中自动分配）。

• 时间（当对 DataLogCreate 使用“1”时在 TIMESTAMP 参数中自动分配）。

• 结构“myData”中“count”的当前值。 
• 结构“myData”中“temperature”的当前值。

• 结构“myData”中“pressure”的当前值。

使用全局数据块“SLI_gDB_DataLogW”，为写入数据记录（DataLogWrite： (页 3297)）提供

过程值。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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函数“SLI_FC_saveEntry_DataLog”：参数互连

使用函数“SLI_FC_saveEntry_DataLog”保存数据日志的名称和 ID。在该函数中创建以下局部

变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 1：通过输入参数“#name”和“#logID”来传输变量“name”和“ logID”的值。

程序段 2：“nextPosInstack”变量指定了“dataLogEntries”数组中要用于数据日志条目的存储

位置。“maxPosEntry”变量指定了“dataLogEntries”数组中 后一个单元格。按如下步骤将变

量“nextPosInstack”与“maxPosEntry”的值互连，用于进一步处理。

程序段 3：按以下方式将名称和 ID 存储在“dataLogEntries”数组中。

程序段 4：为确保将新的数据日志存储在存储器的不同条目中，请递增变量

“nextPosInStack”。 
注：当达到存储限制（“#maxPosEntry”）时，“nextPosInStack”变量不再递增，而是复位为值

“0”。这表示新数据日志的数据会覆盖旧数据日志中的数据。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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函数“SLI_FC_callEntry_DataLog”：参数互连

要调用选定数据日志条目的名称和 ID，请创建函数“SLI_FC_callEntry_DataLog”。在该函数中

创建以下局部变量。通过“callEntry”变量指定选择的数据日志条目。

程序段 1：按如下步骤将变量“callEntry”的值互连，用于进一步处理。

程序段 2：按如下方式调用已创建数据日志的名称和 ID。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 3：通过输出参数“#name”和“#logID”来传输变量“dataLogEntries.name”和
“dataLogEntries.ID”的值。

函数“SLI_FC_deleteEntry_DataLog”：参数互连

要删除数据日志条目中的数据，请使用函数“SLI_FC_deleteEntry_DataLog”。在该函数中创

建以下局部变量。

程序段 1：随后确保临时变量“#tempEntry”有值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：如果变量“callEntry”的值不大于变量“maxPosEntry”的值，则会发生以下情况： 
• 变量“callEntry”的值将传输到输入参数 #deleteEntry。通过变量“callEntry”选择要删除的数

据日志条目。

• 将会复位选定数据日志条目的变量“dataLogEntries.name”、“dataLogEntries.ID”和
“dataLogEntries.DLclosed”。

这些互连呈现如下形式。

函数“SLI_FC_memCloseEntry_DataLog”：参数互连

要保存数据日志的状态（打开或关闭），请使用函数“SLI_FC_memCloseEntry_DataLog”。在

该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：要选择数据日志条目，请传输输入参数“#callEntry”的值。此外，还需要通过输入

参数“#memClose”传输数据日志的状态。

程序段 2：将数据日志的状态保存在适当的数据日志条目中。这些互连呈现如下形式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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函数块“SLI_FB_DataLogging”：参数互连

创建一个函数块“SLI_FB_DataLogging”作为示例程序的中央块。在该函数块中创建以下局部

变量。

在该函数块中创建以下互连。在程序循环 OB (OB1) 中调用该函数块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 1：在指令 DataLogCreate (页 3282) 的输入参数  REQ（“DLcreate.execute”）的上升

沿处，启动数据日志的创建。 
DataLogCreate 的输出参数  DONE（“#createDone”）只适用于一个循环。因此，需将其值保

存在变量“DLcreate.dlogCreated”中。该过程会将变量“DLcreate.execute”复位。 
如果发生错误，则将状态（“DLcreate.status”）保存在“DLcreate.memErrStatus”变量中。 

程序段 2：通过使用函数“SLI_FC_saveEntry_DataLog”保存数据日志的名称和 ID。如果参数 
DONE（“#createDone”）的信号状态为“TRUE”，则执行存储操作。

程序段 3：在上升沿处，将触发将新过程值存储在“myData” 结构中。这一步用于临时在数据

块“SLI_gDB_DataLogging”中存储所需的过程值。 
此外，还可使用函数“SLI_FC_callEntry_DataLog”调用所需的数据日志。通过“callEntry”变量，

可根据“dataLogEntries”数组中的数据日志条目选择数据日志。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4：如果已创建一个数据日志，并且变量“logID”的值不为“0”，则置位 DataLogWrite 
(页 3297) 的输入 EN。执行查询是因为生成过程跨越了多个循环，且必须在完成后才能执行

写操作。在输入参数 REQ（“DLwrite.execute”）的上升沿处，将触发写入数据记录。 
DataLogWrite 的成功状态（“#writeDone”为“TRUE”）通过“DLwrite.memDone”变量进行存

储。该过程会将变量“DLwrite.execute”复位。 
如果发生错误，则将状态（“DLwrite.status”）保存在“DLwrite.memErrStatus”变量中。如果

状态为“16#0001”，指令“DataLogWrite”会自动启动数据日志的关闭（“DLclose.execute”为
“TRUE”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

数据日志中的数据记录数目

数据日志设计为包含 5 条数据记录（请参见“程序段 1”）。 
这意味着： 
• 在 5 条数据记录之后，使用指令 DataLogWrite (页 3297)，将值“0001”输出到参数  STATUS
（“DLwrite.status”）中。 

• 在文件末尾，创建 后一个可能的数据记录。如果创建了其它数据记录，则覆盖较早的数据
记录。

程序段 5：在关闭数据日志之前，请（通过“callEntry”）选择要关闭的数据日志。当常开触点

（“DLclose.execute”）的信号状态为“TRUE”时，根据“dataLogEntries”数组中的条目来调用所

需的数据日志。此外，将“#executeClose”设置为“TRUE”。为此，请创建以下互连。

程序段 6：写入 后一个数据记录或者处理完数据日志之后关闭数据日志。 
为此，将执行 DataLogClose (页 3300) 指令的 REQ（“#executeClose”）输入置位。数据日志

关闭后，无法再写入数据记录。 
DataLogClose 的成功状态（“#closeDone”为“TRUE”）通过“DLclose.memDone”变量进行存

储。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 7：按以下步骤将“DLclose.execute”变量自动复位。 

程序段 8：在以下互连的基础上，将数据日志的“关闭”状态（“DLclose.memDone”为
“TRUE”）存储在数据日志条目中（“dataLogEntries.DLclosed”为“TRUE”）。

程序段 9：在打开数据日志之前，请（通过“callEntry”）选择要打开的数据日志。当常开触点

（“DLopen.execute”）的信号状态为“TRUE”时，根据“dataLogEntries”数组中的条目来调用所

需的数据日志。为此，请创建以下互连。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 10：必须使用 DataLogOpen (页 3292) 指令再次打开数据日志以便稍后再写入数据

记录。此后，如果使用 DataLogWrite (页 3297) 写入其它数据记录，则始终覆盖 早的数据

记录。 
DataLogOpen 的成功状态（“#openDone”为“TRUE”）通过“DLopen.memDone”变量进行存

储。“#openDone”的否定结果通过“#memOpenDone”变量进行保存。

程序段 11：按以下步骤将“DLopen.execute”变量自动复位。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 12：在以下互连的基础上，将数据日志的“打开”状态存储在数据日志条目中

（“#memClose”或“dataLogEntries.DLclosed”为“FALSE”）。

程序段 13：要在数据日志的基础上创建一个新文件，首先必须（通过“callEntry”）选择要使

用的数据日志。当常开触点（“DLnewfile.execute”）的信号状态为“TRUE”时，根据

“dataLogEntries”数组中的条目来调用所需的数据日志。为此，请创建以下互连。

程序段 14：如果不想覆盖较早的数据记录，可以使用“DataLogNewFile (页 3306)”指令创

建具有相同结构的新数据记录。为此，要在指令的 ID 参数中输入您要复制其结构的现有数

据记录的 ID。在“DataLogNewFile”指令执行完毕后，将为新数据记录分配唯一新 ID 值。 
在输入参数 REQ（“#stateMem5”）的上升沿时，将触发创建过程。DataLogNewFile 的成功

状态（“#newFileDone”为“TRUE”）通过“DLnewfile.memDone”变量进行存储。如果发生错

误，则将状态（“#newFileStatus”）保存在“DLnewfile.memErrStatus”变量中。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

跨多个循环调用

请注意，DataLogNewFile (页 3306) 的调用也要跨多个循环。比如，通过对 DataLogWrite 
(页 3297) 指令的 BUSY 参数采样，可防止指令“DataLogNewFile”过早执行。

程序段 15：按以下步骤将“DLnewfile.execute”变量自动复位。

程序段 16：通过使用函数“SLI_FC_saveEntry_DataLog”保存数据日志的名称和 ID。如果参数 
DONE（“#newFileDone”）的信号状态为“TRUE”，则执行存储操作。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 17：要删除数据日志，首先必须（通过“callEntry”）选择要删除的数据日志。当常开

触点（“DLdelete.execute”）的信号状态为“TRUE”时，根据“dataLogEntries”数组中的条目来

调用所需的数据日志。为此，请创建以下互连。

程序段 18：通过使用指令“DataLogDelete (页 3302)”删除不再需要的数据日志。 
在输入参数 REQ（“#stateMem6”）的上升沿时，将触发数据日志的删除过程。

DataLogDelete 的成功状态（DONE 为“TRUE”）通过“DLdelete.dlogDeleted”变量进行存储。

如果发生错误，则将状态（“#deleteStatus”）保存在“DLdelete.memErrStatus”变量中。 

程序段 19：按以下步骤将“DLdelete.execute”变量自动复位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 20：通过使用函数“SLI_FC_deleteEntry_DataLog”删除数据日志的条目。如果参数 
DONE（“#deleteDone”）的信号状态为“TRUE”，则执行删除操作。

结果

通过 Web 服务器打开写入的数据

通过 Web 服务器，可显示该示例程序创建的数据日志。为此，使用 Internet 浏览器打开 Web 
服务器并打开目录“\DataLogs”。

CSV 文件的内容

• 使用 DataLogCreate 指令创建数据记录时，数据记录的 大数量设置为“5”。如果不超过

此数字，所有写入的数据记录都会包含在数据记录中。

• 如果再添加其它数据记录， 旧的数据记录 (Record 1) 将被覆盖。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

4.1.4.13 数据块函数 (S7-1200, S7-1500)

CREATE_DB：创建数据块 (S7-1200, S7-1500)

说明

说明

“CREATE_DB”与 S7-1500R/H-CPU 结合使用

仅固件版本为 V3.0 及更高版本的 SIMATIC S7-1500R/H-CPU 支持指令“CREATE_DB”。

指令“CREATE_DB”用于在装载存储器和/或工作存储器中创建新的数据块。前提条件是未激活 
SIMATIC 存储卡的写保护。

指令“CREATE_DB”不会更改用户程序的校验和。

仅在工作存储器中生成的数据块具备以下特性：

• 存储器复位或开机/关机后，该块将不再存在。

• 加载或发生 STOP-RUN 转换时，块内容保持不变。

数据块编号

根据参数 LOW_LIMIT（下限）和 UP_LIMIT（上限）定义的范围，为创建的数据块分配一个

可用的 小编号。该编号将在参数“DB_NUM”中输出。如果该变量位于 CPU 允许的范围内，

则生成数据块。

如果要创建具有特定编号的数据块，请针对指定范围的上限和下限输入同一编号。如果工作

存储器和/或装载存储器中已存在具有相同编号的数据块，或者该数据块作为复制的数据块

存在，则将中断此指令，并在 RET_VAL 参数生成错误消息。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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数据块的起始值

SRCBLK 参数用于定义待创建数据块的起始值。SRCBLK 参数是指向数据块或数据块区域的指

针，在该数据块或数据块区域应用起始值。SRCBLK 参数指向的数据块必须已通过标准访问

权限生成（“优化的块访问”(Optimized block access) 属性已禁用）。

• 如果 SRCBLK 参数指定的区域大于生成的数据块，则直至所生成数据块长度的所有值将应

用为起始值。

• 如果通过 SRCBLK 参数指定的区域小于生成的数据块，则剩余值将以“0”填充。

为了确保数据一致性，正在执行“CREATE_DB”时（这表明只要参数 BUSY = TRUE），不得更

改此数据区域。

说明

指向 TEMP 变量的 SRCBLK
标准块的 TEMP 变量位于本地临时数据区内。因此，SRCBLK 中对 TEMP 变量的引用将生成值 
80A3 并在 RET_VAL 中输出（SRCBLK 参数中的数据块不会创建为带有标准访问方式）。

功能描述

“CREATE_DB”为异步执行指令，进行处理时可能会多次调用指令。调用“CREATE_DB”时，

REQ = 1 可启动该作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”  

参数

下表列出了“CREATE_DB”指令的参数：

参数 声明 数据类

型

存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

电平触发控制参数“request to activate”
REQ = 1：请求生成数据块

LOW_LIMI
T

Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

分配数据块编号的范围下限。 小编号为 60000。 

UP_LIMIT Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

“CREATE_DB”用于为数据块分配编号的区域上限（ 大数

据块编号：60999）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

存储区 说明

COUNT Input UDINT I、Q、M、D、L 或
常量

计数值指定需要为所生成数据块预留的字节数。该字节数

必须为偶数。 大长度为 65534 个字节。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

存储区 说明

ATTRIB Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

使用 ATTRIB 参数中字节的前 4 位定义数据块的属性 *：
• 第 0 位 = 0：未设置属性“仅存储在装载内存中”(Only 

store in load memory)。
• 位 0 = 1：已设置属性“仅存储在装载内存中”(Only 

store in load memory)。使用此设置时，数据块在工

作存储器中不占用空间，并且不包括在程序中。也不

能使用位命令访问数据块。当位 0 = 1 时，与位 2 的
选择不相关。

要确保与 STEP 7 V5.x 相兼容，位 0 和位 3 必须同时考虑

（参见下文）。

• 位 1 = 0：未设置属性“在设备中写保护数据块”(Data 
block write-protected in the device)。

• 位 1 = 1：已设置属性“在设备中写保护数据块”(Data 
block write-protected in the device)。

• 位 2 = 0：数据块为保持型数据块（仅适用在装载存储

器和工作存储器中生成的数据块）。如果至少一个值

设置为保持型，数据块将被视为保持型。

• 位 2 = 1：数据块不是保持型数据块

只存储在装载存储器或工作存储器中的数据块，不具有保

持性。调用指令“CREATE_DB”时，如果使用“保持性且仅

装载存储器”和“保持性且仅工作存储器”这两种组合中

的某一种，则生成的数据块将不会标记为具有保持性。

• 位 3 = 0：在装载存储器或工作存储器中创建 DB（使

用位 0 选择，参见上文）

• 位 3 = 1：在装载存储器和工作存储器中，创建 DB（与

位 0 无关）。

要确保与 STEP 7 V5.x 相兼容，位 0 和位 3 必须一同使

用。位 3 = 1 时，位 0 不相关。

位 0 位 3 数据块生成

0 0 仅在工作存储器中

注：仅位于工作存储器中的数据块不允

许外部客户端（例如 HMI 设备）修改。

注：S7-1500R/H-CPU 中不允许使用

“位 0 = 0”和“位 3 = 0”的组合。

1 0 仅在装载存储器中

不相关 1 工作存储器和装载存储器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

存储区 说明

• 位 4 = 0 - 未指定起始值（将忽略 SRCBLK 参数中的输

入值）。

• 位 4 = 1 - 指定起始值（与 SRCBLK 参数指向的数据块

一致的值）。

SRCBLK Input VARIAN
T

D 指向数据块的指针，该数据块的值将用于初始化将要生成

的数据块。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：该过程尚未完成。

DB_NUM Output DB_DY
N 
(UINT)

I、Q、M、D、L 已创建数据块的编号。

* 此处选择的属性对应于数据块的属性中的特性。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0081 目标区域大于源区域。

源区域将全部写入目标区域。而目标区域的剩余字节将保持不变。

7000 首次调用时，REQ = 0：未激活数据传送；BUSY 的值为“0”。
7001 首次调用时，REQ = 1：已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活数据传送；BUSY 的值为“1”。
8081 源区域大于目标区域。 

将写满整个目标区域，并忽略源区域中剩余的字节。

8092 “创建数据块”功能当前不可用，原因是：

• 已达到 CPU 上的 大数据块数目。

8093 没有为参数 SRCBLK 指定数据块，或指定的数据块不在工作存储器中。

8094 在 ATTRIB 参数中指定的值无效。

指令
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错误代码*
(W#16#...)

说明

80A1 数据块编号错误：

• 分配的编号在指定范围（LOW_LIMIT 到 UP_LIMIT）内，或不在 CPU 所允许的范围内

• 下限 > 上限

80A2 数据块长度错误：

• 长度为“0”
• 长度值为奇数

• 长度大于 CPU 的允许值

80A3 SRCBLK 参数中的数据块不是通过标准访问权限创建的。

80B1 没有可用的数据块编号。

80B2 可用内存不足。

80B4 存储卡受到写保护。

80BB 装载存储器空间不足。

80C3 已达到“CREATE_DB”指令可同时激活的 大数目。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“CREATE 函数的编程示例 (页 3348)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

READ_DBL： 从装载存储器的数据块中读取数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

说明

“READ_DBL”与 S7-1500R/H-CPU 结合使用

仅固件版本为 V3.0 及更高版本的 SIMATIC S7-1500R/H-CPU 支持指令“READ_DBL”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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通过该指令，可将装载存储器（MMC 卡）中的数据块或数据块区域复制到目标数据块的数

据区域。目标数据块必须为运行系统相关。即，不能使用“仅存储在装载内存中”(Only store 
in load memory) 属性创建源目标数据块。在复制过程中不能更改装载存储器的内容。

为确保数据的一致性，执行“READ_DBL”时（即，BUSY 参数的值为 TRUE），不得更改目标

区域。

参数 SRCBLK 和 DSTBLK（源和目标块）的数据类型必须均为 VARIANT。请遵循以下限制条

件：

• 适用于标准存储区：可通过以下方式，互连 VARIANT 数据类型的参数（源区域或目标区

域）和 BOOL 数据类型 ARRAY of BOOL 类型的变量：

– 采用符号化寻址方式

示例：参数 SRCBLK："Data_block".myArray
– 通过 ANY 指针进行绝对寻址。但需注意，指定的区域长度必须为 8 的整数倍，否则

该指令无法执行。

示例：参数 SRCBLK：P#DB123.DBX456.0 BOOL 1000
• 对于 STRING 类型的 VARIANT 指针，长度必须是 1。
• 源和目标块创建时的块访问方式必须相同。即，这两个块必须同时为“优化”或“标准”

访问类型。

• 如果源数据块和目标数据块的访问类型均为优化访问，则不支持 STRUCT 数据类型。

说明

“READ_DBL”是一个异步指令。因而，不适用于频繁（或循环）读取装载存储器中的变量。 
作业一旦启动，必须完成。如果达到“READ_DBL”指令可同时激活的 大数目，但此时又再次

调用较高优先级的“READ_DBL”，则将返回错误代码 W#16#80C3。因此，不能立即重新启动

具有较高优先级的这一作业。

功能描述

“READ_DBL”为异步执行指令，可以跨多个调用执行。调用“READ_DBL”时，REQ = 1 可启动该

作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)” 

指令
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参数

下表列出了“READ_DBL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

REQ = 1：读取请求

SRCBLK Input VARIANT D 指向装载存储器中待读取的数据块

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：读取过程尚未完成。

DSTBLK Output VARIANT D 指向工作存储器中待写入数据块的指针

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0081 目标区域大于源区域。源区域将全部写入目标区域；目标区域的其余字节将保持不变。

7000 首次调用时，REQ = 0：未激活数据传送；BUSY  的值为“0”。
7001 首次调用时，REQ=1：已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：数据传送已激活；BUSY 的值为“1”。
8x51 注：该错误代码仅适用于 S7-1200 CPU。

数据块的数据类型错误。

8081 源区域大于目标区域。 
将写满整个目标区域，并忽略源区域中剩余的字节。

8082 • 目标 DB 类型与源 DB 类型不同（优化/标准访问）。

• 目标和源数据块均创建为优化访问。但由于目标数据块和源数据块所用的结构，将到导致

编译后数据排列不一致。（注：请改用 UDT。）

8093 注：该错误代码仅适用于 S7-1500 CPU。
没有为参数 DSTBLK  指定数据块，或指定的数据块不在工作存储器中。

80B1 注：该错误代码仅适用于 S7-1500 CPU。
在参数 SRCBLK 中，仅允许使用装载存储器中的数据块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8xB1 注：该错误代码仅适用于 S7-1200 CPU。
没有为 SRCBLK  参数指定数据块，或在此指定的数据块不是装载存储器对象。

80B4 DSTBLK 将指向一个具有 F 属性的数据块（F 属性不可写）

8xC0 注：该错误代码仅适用于 S7-1200 CPU。
当前其它指令或通信函数正在处理目标 DB。

80C3 已达到“READ_DBL”指令可同时激活的 大数目。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，将读取装载存储器中的数据块内容并加载到到工作存储器的数据块中。

要存储互连数据，则需在全局数据块中创建 3 个变量。

要存储发送数据，则需创建 2 个全局数据块，每个数据块包含 3 个数据类型为 INT 的变量。

• 装载存储器中的接收数据：

• 工作存储器中的接收数据：

在函数块“SLI_FB_READ_DBL”中创建以下互连：

程序段 1：互连“READ_DBL”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 2：停止 READ_DBL 的执行，如下所示。

如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“READ_DBL”指令。通过输入参数 
SRCBLK（“SourceDB_LoadMemory”），将该数据块存储在装载存储器中。

通过输出参数 DSTBLK（“TargetDB”），该数据块存储在工作存储器中。指令“READ_DBL”将
调用装载存储器中待传送的数据 (SRCBLK)，并读取工作存储器中的数据 (DSTBLK)。
输出参数 RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。 

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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WRIT_DBL：将数据写入到装载存储器的数据块中 (S7-1200, S7-1500)

说明

说明

“WRIT_DBL”与 S7-1500R/H-CPU 结合使用

仅固件版本为 V3.0 及更高版本的 SIMATIC S7-1500R/H-CPU 支持指令“WRIT_DBL”。

指令“WRIT_DBL”用于将工作存储器中 DB 或 DB 区域的内容传送到装载存储器（MMC 卡）中

的 DB 或 DB 区域。源 DB 必须与运行系统有关。即，不能使用“仅存储在装载内存中”(Only 
store in load memory) 属性创建源 DB。

说明

“从设备上传”过程中，初始值的行为

当执行“从设备上传”(Upload from device) 操作时，使用指令“WRIT_DBL”更改的起始值将丢

失。

说明

项目树中的在线/离线差异（S7-1200 FW V2.0 和 V2.1）
如果使用指令“WRIT_DBL”更改数据块，由此产生的在线和离线块差异 初不会通过符号正确

显示在项目树中。仅当用户终止了在线连接并重新上线后，才会显示这种差异。

为确保数据一致性，在执行“WRIT_DBL”时不允许更改源范围（即，只要 BUSY 参数的值为 
TRUE 时便不允许进行该更改）。

参数 SRCBLK 和 DSTBLK（源和目标块）的数据类型必须均为 VARIANT。请遵循以下限制条

件：

• 对于 BOOL 型 VARIANT 指针，长度必须是 8 的倍数。

• 对于 STRING 类型的 VARIANT 指针，长度必须是 1。
• 必须使用相同的块访问来创建源和目标块。即，这两个块必须使用“优化的块访

问”(Optimized block access) 或必须同时为这两个块禁用优化的访问。

• 如果源数据块和目标数据块的访问类型均为优化访问，则不支持 STRUCT 数据类型。

指令
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如果写入一个由指令创建的 DB 时，“WRIT_DBL”指令则不能更改用户程序的校验和。但是，

在写入已装载的 DB 时，此 DB 中的第一个条目会更改用户程序的校验和。

说明

“WRIT_DBL”不适用于频繁地（或循环）将变量写入装载存储器中。这是因为，存储卡的工艺

限制了对此卡的写访问次数。

使用“WRIT_DBL”在工艺对象中写入重新启动相关值

有关使用“WRIT_DBL”在工艺对象中写入重新启动相关值时需遵循的规则，请参见

“AUTOHOTSPOT”。

功能描述

“WRIT_DBL”为异步执行指令，该指令的执行可跨多个调用。通过调用“WRIT_DBL”，且 REQ 
= 1，可启动该作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”。

参数

下表列出了“WRIT_DBL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

REQ = 1：写入请求

SRCBLK Input VARIANT D 指向工作存储器中的 DB 的指针，需要从

该工作存储器读取数据

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：写入过程尚未完成。

DSTBLK Output VARIANT D 指向装载存储器中待写入数据块的指针

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3337



参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0081 目标区域大于源区域。 
源区域将全部写入目标区域；目标区域的其余字节将保持不变。

7000 首次调用时，REQ = 0：未激活数据传送；BUSY 的值为“0”。
7001 首次调用时，REQ = 1：已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活数据传送；BUSY 的值为“1”。
8051 注：该错误代码仅适用于 S7-1200 CPU。

类型错误数据块。

8251 注：该错误代码仅适用于 S7-1200 CPU。
源数据块中的数据类型错误

8551 注：该错误代码仅适用于 S7-1200 CPU。
目标数据块中的数据类型错误

8081 源区域大于目标区域。

将写满整个目标区域，并忽略源区域中剩余的字节。

8082 注：该错误代码仅适用于 S7-1500 CPU。
• 目标 DB 类型与源 DB 类型不同（优化/非优化访问）。

• 目标和源数据块均创建为优化访问。但由于目标数据块和源数据块所用的结构，将到导致

编译后数据排列不一致。（注：请改用 UDT。）

8093 注：该错误代码仅适用于 S7-1500 CPU。
没有为参数 SRCBLK 指定数据块，或指定的数据块不在工作存储器中。

80B1 注：该错误代码仅适用于 S7-1500 CPU。
在参数 DSTBLK 中，仅允许使用装载存储器中的数据块。

82B1 注：该错误代码仅适用于 S7-1200 CPU。
SRCBLK 参数未指定数据块。

85B1 注：该错误代码仅适用于 S7-1200 CPU。
没有为 DSTBLK 参数指定数据块，或在此指定的数据块不在装载存储器中。

80B4 • 存储卡受到写保护。

• 不允许读取具有 F 属性的 DB。
80BB 可用装载存储器空间不足。

指令
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错误代码*
(W#16#...)

说明

82C0 注：该错误代码仅适用于 S7-1200 CPU。
当前其它指令或通信指令正在处理源 DB。

85C0 注：该错误代码仅适用于 S7-1200 CPU。
当前其它指令或通信指令正在处理目标 DB。

80C3 已达到“WRIT_DBL”指令可同时激活的 大数目。

常见错误代码 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，将工作存储器中的数据块内容传送到装载存储器的一个数据块中。要验证传

输是否成功，则可数据工作存储器中另一个数据块中的内容。

要存储互连数据，需在全局数据块中创建 5 个变量。

要存待传送的数据，需创建 3 个全局数据块并分别带有一个“myData”变量（数据类型 Array 
of INT）： 
• 一个数据块用于发送工作存储器中的数据 (SLI_srcDB_WRIT_DBL)。 

• 一个数据块用于接收装载存储器中的数据 (SLI_dstDB_WRIT_DBL)。
• 一个数据块用于接收工作存储器中的数据 (SLI_finDB_WRIT_DBL)。

程序段 1：
互连“WRIT_DBL”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 2：
互连“READ_DBL”指令的参数，如下所示：

程序段 3：
复位“execute”变量，如下所示：

指令“WRIT_DBL”：
如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“WRIT_DBL”指令。该数据块通过输

入参数 SRCBLK（“SLI_srcDB_WRIT_DBL.myData”）存储在装载存储器中。该数据块将通过输

出参数 DSTBLK（“SLI_dstDB_WRIT_DBL.myData”）存储在装载存储器中。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3340 编程和操作手册, 11/2022



指令“WRIT_DBL”将调用工作存储器中待传送的数据 (SRCBLK)，并将这些数据写入装载存储

器的指定位置 (DSTBLK)。输出参数 RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。

指令“READ_DBL”：
如果 WRIT_DBL 的执行无错误且常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行

“READ_DBL”指令。通过输入参数 SRCBLK（“SLI_dstDB_WRIT_DBL.myData”），将该数据块存

储在装载存储器中。该数据块用于接收数据，并通过输出参数 DSTBLK
（“SLI_finDB_WRIT_DBL.myData”）进行存储。 
指令“READ_DBL”将调用装载存储器中待传送的数据 (SRCBLK)，并读取工作存储器中指定位

置处的的数据 (DSTBLK)。输出参数 RET_VAL（“readRetVal”）用于指示处理无错误。

该数据块用于接收工作存储器 (SLI_finDB_WRIT_DBL) 中的数据，并显示已发送的数据。

指令
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READ_DBL 成功执行后，复位变量“execute”（参见程序段 3）。停止 READ_DBL 和 WRIT_DBL 
的执行。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

ATTR_DB： 读取数据块属性 (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用指令“ATTR_DB”获取有关 CPU 的工作存储器中某个数据块 (DB) 的信息。该指令可决

定所选 DB 的 ATTRIB 参数中的属性集。

对于优化访问类型的数据块和仅位于装载存储器中的数据块，其长度无法读取。此时，参数 
DB_LENGTH 的值为“0”。
请勿将 ATTR_DB 应用于具有优化访问且激活了预留存储空间的数据块。

请勿通过指令“ATTR_DB”读取运动控制数据块。因此，将输出错误代码 80B2。

参数

下表列出了“ATTR_DB”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或常

量

REQ = 1：块属性读取请求

DB_NUMBE
R

Input DB_ANY I、Q、M、D、L 或常

量

要测试的 DB 的编号

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DB_LENGT
H

Output UDINT I、Q、M、D、L • 所选 DB  
中的数据字节数。

• “0”表示优化访问的数据块和仅位于装载存储

器中的数据块。

ATTRIB Output BYTE I、Q、M、D、L DB 属性：

• 第 0* 位 = 0：未设置属性“仅存储在装载内

存中”(Only store in load memory)。
• 第 0 位* = 1：已设置属性“仅存储在装载内

存中”(Only store in load memory)。
• 位 1 = 0：未设置属性“在设备中写保护数据

块”(Data block write-protected in the 
device)。

• 位 1 = 1：已设置属性“在设备中写保护数据

块”(Data block write-protected in the 
device)。

如果第 0 位 = 1，则第 2 位不受影响，并且值为 
1。
• 位 2 = 0：保持型 - 如果至少一个值设置为保

持型，则数据块将被视为保持型。

• 位 2 = 1：非保持型 - 整个 DB 都不是保持型。

• 位 3 * = 0：该 DB 在装载存储器（第 0 位 = 
1）或工作存储器（第 0 位 = 0）中。

• 位 3 * = 1：装载存储器和工作存储器中均会

生成该 DB
* 将在指令“CREATE_DB：创建数据块 (页 3326)”的参数中说明位 0 和位 3 之间的关系。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

80A1 输入参数 DB_NUMBER 中有错误：所选的实际参数

• 等于“0”
• 大于所用 CPU 允许的 大 DB 编号。

80B1 CPU 上不存在具有指定编号的 DB。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码*
(W#16#...)

说明

80B2 使用“ATTR_DB”指令无法读取运动控制技术对象的数据块。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，读取数据块的状态。 
创建一个带有“myData”变量（Array[0..3] of INT 数据类型）的数据块。

对于标准访问类型，将禁用数据块属性中的优化数据访问。

要存储互连数据，则需在全局数据块中创建 4 个变量。

互连参数：“SLI_itemiseByte_ATTR_DB”函数 
为了更好地评估输出参数 ATTRIB 中的值，需创建函数“SLI_itemiseByte_ATTR_DB”。 
在该函数中创建以下局部变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 1：根据程序段 1 中的示例，为该局部变量中的所有位 (0..7) 创建互连。

互连参数：“SLI_FB_ATTR_DB”函数块

创建函数块“SLI_FB_ATTR_DB”，调用 ATTR_DB。在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“ATTR_DB”指令的参数，如下所示：

程序段 2：互连 FC“SLI_itemiseByte_ATTR_DB”，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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函数块“SLI_FB_ATTR_DB”）的结果

如果常开触点（“startAttr”）的信号状态为“TRUE”，则执行“ATTR_DB”指令。通过输入参数 
DB_NUMBER（“SLI_srcDB_ATTR_DB”），可存储待评估数据块的编号。指令“ATTR_DB”将基

于该编号调用数据块，并在输出参数 ATTRIB（“#statAttrByte”）中输出当前状态。在输出参

数 DB_LENGTH（“readLenByte”）处，将输出 BYTE 中数据块所读取数据 (4 INT) 的长度（值

“8”）。

通过函数“SLI_itemiseByte_ATTR_DB”，将输出参数 ATTRIB 中的十六进制值转换为一个位字

符串。位序列“00110000”（位 0 到 7）表示：

• 不仅仅只存在于装载存储器中的数据块。

• 未写保护的数据块。

• 非保持性数据块。

• 在装载存储器和工作存储器中均生成的数据块。

输出参数 RET_VAL（“attrRetVal”）用于指示处理无错误。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DELETE_DB：删除数据块 (S7-1200, S7-1500)

说明

说明

“DELETE_DB”与 S7-1500R/H-CPU 结合使用

仅固件版本为 V3.0 及更高版本的 SIMATIC S7-1500R/H-CPU 支持指令“DELETE_DB”。

“DELETE_DB”指令用于删除通过调用“CREATE_DB (页 3326)”指令由用户程序创建的数据块 
(DB)。 
如果数据块不是通过“CREATE_DB”创建的，将通过参数 RET_VAL 输出错误代码 W#16#80B5。
选定的数据块不是立即删除，而是在执行循环 OB 后的循环控制点处删除。

功能描述

“DELETE_DB”为异步执行指令，可以跨多个调用执行。在 REQ = 1 时调用该指令，将开始中

断传送。 
输出参数 BUSY 和输出参数 RET_VAL 的第 2 个和第 3 个字节用于显示作业状态。

当输出参数 BUSY 的值为 FALSE 时，数据块的删除操作完成。 

参数

下表列出了“DELETE_DB”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或常量 REQ =1：请求删除参数 DB_NUMBER 中该编

号的数据块

DB_NUMBER Input UINT I、Q、M、D、L 或常量 要删除的 DB 的 
编号

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息（请参见“RET_VAL 参数”）

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY =1：该过程尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

7000 首次调用时，REQ = 0：未激活数据传送；BUSY 的值为“0”。
7001 首次调用时，REQ = 1：已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活数据传送；BUSY 的值为“1”。
80A1 输入参数 DB_NUMBER 中有错误：

• 参数的值为“0”。
• 参数值大于所用 CPU 允许的 大 DB 编号。

80B1 CPU 上不存在具有指定编号的 DB。
80B4 无法删除该 DB，原因是 CPU 存储卡受到写保护。

80B5 未使用“CREATE_DB”创建该 DB。
80BB 装载存储器空间不足。

80C3 由于存在临时资源限制，此时不能执行“删除 DB”功能。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“CREATE 函数的编程示例 (页 3348)”。
有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

CREATE 函数的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，在装载存储器中创建一个数据块，读取该数据块中的内容后将其删除。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

创建一个全局数据块（“SLI_srcDB_CREATE_DB”），作为新数据块的模板。

该数据块的属性如下所示。

要存储互连数据，则需在全局数据块中创建 14 个变量（“SLI_gDB_CREATE_DB”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在函数块“SLI_FB_CREATE_DB”中创建以下局部变量，存储数据。 

互连参数：“SLI_itemiseByte_CRDfunctions”函数

创建函数“SLI_itemiseByte_CRDfunctions”，将变量“setAttrBool”的值转换为变量

“#statAttByte”。 
在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：根据程序段 1 中的示例，为该局部变量中的所有位 (0..7) 创建互连。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连参数：“SLI_FB_CREATE_DB”函数块

程序段 1：互连“SLI_itemiseByte_CRDfunctions”函数的参数，如下所示。

程序段 2：互连“CREATE_DB”指令的参数，如下所示：

程序段 3：要存储新创建数据块的编号，则需创建以下互连。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4：要再次结束 CREATE_DB 的执行，则需创建以下互连。

程序段 5：互连“READ_DBL”指令的参数，如下所示：

程序段 6：要再次结束 READ_DBL 的执行，则需创建以下互连。

程序段 7：互连“DELETE_DB”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 8：要再次结束 DELETE_DB 的执行，则需创建以下互连。

程序段 1 的结果

函数“SLI_itemiseByte_CRDfunctions”用于转换 BOOL 数据类型 BYTE（“#statAttByte”）数组

的 DB 属性（“setAttrBool”）。

程序段 2 的结果 - “CREATE_DB”指令

如果常开触点（“startCreate”）的信号状态为“TRUE”，则执行“CREATE_DB”指令。在该过程

中，将基于输入参数 COUNT（“setLenByte”）创建一个长度为 8 个字节的新数据块。通过输

入参数 LOW_LIMIT（“lowLim”）或 UP_LIMIT（“hiLim”），可指定待创建数据块的编号。用

于创建数据块的属性（位于 BYTE）存储在输入参数 ATTR（“#statAttByte”）中。仅在装载存

储器中创建数据块，并填充所定义的数据。数据块将存储在输入参数 SRCBLK 
（“SLI_srcDB_CREATE_DB.myData”）中，并用作新数据块的内容模板。

输出参数 RET_VAL（“CreateRetVal”）用于指示处理无错误。指令“CREATE_DB”执行后将保持

为未激活状态（“createRetVal”的值为“16#7000”）。执行结束后，将立即在输出参数 
DB_NUM（“#nbrNewDB”）中输出新数据块的编号。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 3 的结果

如果 CREATE_DB 的处理无错误，则“createRetVal”的值为“16#0000”。因此，数据块的编号

（“#nbrNewDB”）将存储在变量“memNbrNewDB”中。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4 的结果

如果 ENO 参数（“#tempCreate”）处的 CREATE_DB 的信号状态为“TRUE”，则程序段 4 的互

连为激活状态。此外，如果 CREATE_DB 的处理无错误，则复位结果（“startCreate”）将置位

为“TRUE”，并结束 CREATE_DB 的运行。

程序段 5 的结果 - “READ_DBL”指令

如果要执行 READ_DBL 指令，需满足以下前提条件： 
• CREATE_DB 未激活（“createRetVal”的值为“16#7000”）。 
• CREATE_DB 创建了一个已存储编号的新数据块（“memNbrNewDB”的值 > 0）。

如果常开触点（“startRead”）的信号状态为“TRUE”，则执行“READ_DBL”指令。在装载存储器

中，新创建的数据块将通过输入参数 SCRBLK 进行引用。在工作存储器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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（“SLI_srcDB_CREATE_DB.readData”）中，该数据块通过输出参数 DSTBLK 进行引用。指令

“READ_DBL”将调用装载存储器中待传送的数据 (SCRBLK)，并读取工作存储器中指定位置处

的的数据 (DSTBLK)。
输出参数 RET_VAL（“rdblRetVal”）用于指示处理无错误。为该数据块传输的数据将显示在工

作存储器中（“SLI_srcDB_CREATE_DB.readData”）。

程序段 6 的结果

如果 ENO 参数（“#tempRead”）处的 READ_DBL 的信号状态为“TRUE”，则程序段 6 的互连为

激活状态。此外，如果 READ_DBL 的执行完成，则复位结果（“startRead”）将置位为

“TRUE”，并结束 READ_DBL 的运行。

程序段 7 的结果 - “DELETE_DB”指令

如果要执行 DELETE_DB 指令，需满足以下前提条件： 
• CREATE_DB 未激活（“createRetVal”的值为“16#7000”）。 
• CREATE_DB 创建了一个已存储编号的新数据块（“memNbrNewDB”的值 > 0）。

指令
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如果常开触点（“startDelete”）的信号状态为“TRUE”，则执行“DELETE_DB”指令。新创建的数

据块通过输入参数 DB_NUMBER（“memNbrNewDB”）根据编号进行引用。通过指令

“DELETE_DB”，可删除新创建的数据块。

输出参数 RET_VAL（“deleteRetVal”）用于指示处理无错误。

程序段 8 的结果

如果 ENO 参数（“#tempRead”）处的 DELETE_DB 的信号状态为“TRUE”，则程序段 8 的互连

为激活状态。此外，如果 DELETE_DB 的执行完成，则复位结果（“startDelete”）将置位为

“TRUE”，并结束 DELETE_DB 的运行。 
DELETE_DB 执行后，系统将删除之前创建的块。变量“memNbrNewDB”将置位为“0”，防止发

布命令删除一个已删除的块。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

4.1.4.14 寻址 (S7-1200, S7-1500)

地址转换指令 (S7-1200, S7-1500)

说明

提供了几种模块寻址选项（IO 地址、硬件标识符和插槽）。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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可使用下列指令转换地址数据：

• GEO2LOG：根据插槽确定硬件标识符 (页 3359)
• LOG2GEO：根据硬件标识符确定插槽 (页 3361)
• LOG2MOD： 根据 STEP 7 V5.5 SPx 地址确定硬件标识符 (页 3364)
• IO2MOD：根据 IO 地址确定硬件标识符 (页 3365)
• RD_ADDR：根据硬件标识符确定 IO 地址 (页 3368)
在移植后的项目中，还可以使用以下指令：

• GEO_LOG： 根据插槽确定硬件标识符 (页 3371)
• LOG_GEO： 根据硬件标识符确定插槽 (页 3373)
• RD_LGADR：根据硬件标识符确定 IO 地址 (页 3374)
• GADR_LGC： 根据插槽和用户数据地址区域中的偏移量确定硬件标识符 (页 3376)
• LGC_GADR： 根据硬件标识符确定插槽 (页 3378)

地址转换类型

下图给出了每条指令所运行的地址转换。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GEO2LOG：根据插槽确定硬件标识符 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“GEO2LOG”指令可根据使用系统数据类型 GEOADDR 定义的插槽信息来确定硬件标识符。

根据在 HWTYPE 参数中所定义的硬件类型，可通过其它参数 GEOADDR 对以下信息进行评估：

• 当 HWTYPE = 1 时（IO 系统）： 
– 仅评估 IOSYSTEM。不考虑 GEOADDR 的其它参数。 
– 将输出 IO 系统的硬件标识符。 

• 当 HWTYPE = 2 时（IO 设备）： 
– 评估 IOSYSTEM 和 STATION。不考虑 GEOADDR 的其它参数。 
– 将输出 IO 设备的硬件标识符。

• HWTYPE = 4 时（模块）：

– 评估 IOSYSTEM、STATION 和 SLOT。不考虑 GEOADDR 的 SUBSLOT 参数。 
– 输出模块的硬件标识符。

• HWTYPE = 5 时（子模块）：

– 评估 GEOADDR 的所有参数。

– 输出子模块的硬件标识符。

不评估 GEOADDR 系统数据类型的 AREA 参数。

参数

下表列出了“GEO2LOG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

GEOADDR Input VARIANT D、L 指向 GEOADDR 系统数据类型的结构的指

针。

系统数据类型中包含有确定硬件 ID 的插槽

信息。

另请参见“系统数据类型 GEOADDR 
(页 3370)”

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 输出错误信息。

LADDR Output UINT / 
HW_ANY

I、Q、M、D、L 组件或模块的硬件标识符。

此编号是自动分配的。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 未发生错误。

8091 GEOADDR 中 HWTYPE 的值无效。

8094 GEOADDR 中 IOSYSTEM 的值无效。

8095 GEOADDR 中 STATION 的值无效。

8096 GEOADDR 中 SLOT 的值无效。

8097 GEOADDR 中 SUBSLOT 的值无效。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，根据插槽信息确定 CPU 的硬件 ID。 
在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“GEO2LOG”指令。插槽信息将存储

在输入参数 GEOADDR（“geoAddr”）中。指令“GEO2LOG”将调用模块（HWTYPE 值为“4”）的

硬件 ID，该模块位于插槽“1”（SLOT 的值）上，机架“0”（STATION 的值）内的中央控制器

（IOSYSTEM 的值为“0”）中。

确定的 CPU 本地组件硬件 ID 将显示在输出参数 LADDR（“laddr”）中。输出参数 RET_VAL
（“returnValue”）用于指示处理无错误。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
地址转换指令 (页 3357)

LOG2GEO：根据硬件标识符确定插槽 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“LOG2GEO”指令可确定属于硬件标识符的模块插槽。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“LOG2GEO”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_ANY I、Q、M、D、L 或
常量

待查找插槽编号的模块硬件标识符。

该硬件 ID 由系统自动分配并存储在硬件配

置和系统常量中。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 输出错误信息。

GEOADDR InOut VARIANT D、L 指向 GEOADDR 系统数据类型的指针。

插槽信息将写入为 GEOADDR 系统数据类

型。

另请参见“系统数据类型 GEOADDR 
(页 3370)” 

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 未发生错误。

8090 参数 LADDR 中指定的地址无效。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，根据硬件 ID 确定输入模块的插槽信息。 
在全局数据块中，创建 4 个变量进行数据存储。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3362 编程和操作手册, 11/2022



互连该指令的参数，如下所示：

如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“LOG2GEO”指令。输入模块的硬件 
ID 将存储在输入参数 LADDR（“laddr”）中。通过指令“LOG2GEO”，可基于硬件 ID 调用输入

模块的插槽信息。

输入模块确定的插槽信息将显示在输出参数 GEOADDR（“geoAddr”）中。将确定插槽

“2”（SLOT 的值）上，机架“0”（STATION 的值）内中央控制器（IOSYSTEM 的值为“0”）中的

模块（HWTYPE 值为“4”）。

输出参数 RET_VAL（“returnValue”）用于指示处理无错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

LOG2MOD： 根据 STEP 7 V5.5 SPx 地址确定硬件标识符 (S7-1500)

说明 
使用“LOG2MOD”指令可根据 STEP 7 5.5 SPx 寻址（IO 数据地址或诊断地址）来确定 IO（子）

模块的硬件标识符。

LADDR 输入参数使用硬件标识符对各个指令进行寻址。通过事先调用“LOG2MOD”，可转换 
STEP 7 5.5 SPx 中的寻址参数。

参数

下表列出了“LOG2MOD”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

地址区域的标识符，与在 STEP 7 5.5 SPx 
中相同：

• B#16#00：ADDR 的第 15 位指定是存

在输入地址（第 15 位 = 0）还是存在

输出地址（第 15 位 = 1）。

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)

ADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

模块 IO 数据的逻辑地址，用作偏移地址

（与 STEP 7 5.5 SPx 中的寻址对应）或诊断

地址。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的错误代码。

HWID Output HW_IO I、Q、M、D、L 已确定的 IO （子）模块硬件标识符。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 未发生错误。

8093 • 任何硬件组件都未使用指定的地址。

• 参数 IOID 的指定值无效。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

IO2MOD：根据 IO 地址确定硬件标识符 (S7-1200, S7-1500)

说明

“IO2MOD”指令通过模块的 IO 地址（I、Q、PI、PQ）确定模块的硬件标识符。

在参数 ADDR 中输入 IO 地址。

- 如果该参数中使用了一系列 IO 地址，则仅评估第一个地址以确定硬件标识符。 
- 如果指定的第一个地址正确，则在参数 ADDR 处指定的地址长度将没有意义。

- 如果所用的地址区域中包含多个模块或未使用的地址，则还可以确定第一个模块的硬件标

识符。

- 如果参数 ADDR 处未指定模块的 IO 地址，则参数 RET_VAL 处将输出错误代码 8090。

说明

在 SCL 中输入 IO 地址

在 SCL 中，请勿使用 IO 访问 ID“%QWx:P”进行编程。此时，可以使用过程映像中的符号变量

名称或者绝对地址。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“IO2MOD”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ADDR Input VARIANT I、Q 模块的 IO 地址（I、Q、PI、PQ）。

确保片段访问操作不能用于参数 ADDR。
如果出现这种情况，将在 LADDR  参数处

输出错误的值。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的错误代码。

LADDR Output HW_IO I、Q、M、D、L IO 模块的已确定硬件标识符（逻辑地

址）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0  未发生错误。

8090 任何硬件组件都未使用 ADDR 参数中指定的 IO 地址。

8092 ADDR 参数中使用的数据类型无效（例如，WCHAR 或 WSTRING）。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，根据 ID 地址确定输入模块的硬件 ID。 
在变量表中创建一个 PLC 变量，读取该硬件 ID。

在全局数据块中，创建 3 个变量进行数据存储。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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互连该指令的参数，如下所示：

如果常开触点（“execute”）的信号状态为“TRUE”，则执行“IO2MOD”指令。通过输入参数

ADDR（“SLI_IOtest”），可传送待本地化的 IO 地址。指令“IO2MOD”将调用 IO 地址并读取该

输入模块。 
输入模块确定的硬件 ID 将显示在输出参数 LADDR（“ioLaddr”）中。输出参数 RET_VAL
（“returnValue”）用于指示处理无错误。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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RD_ADDR：根据硬件标识符确定 IO 地址 (S7-1200, S7-1500)

说明

“RD_ADDR”指令可根据（子）模块的硬件标识符来确定输入或输出的长度和起始地址。

• 使用 LADDR 参数可根据硬件标识符来选择输入或输出模块。

• 以下输出参数的使用取决于该模块是输入模块还是输出模块：

– 如果是输入模块，则 PIADDR 和 PICOUNT 参数将输出已确定的值。

– 如果是输出模块，则 PQADDR 和 PQCOUNT 参数将输出已确定的值。

• PIADDR 和 PQADDR 参数中都包含模块 I/O 地址的起始地址。

• PICOUNT 和 PQCOUNT 参数中都包含输入或输出的字节数（1 字节对应 8 个输入/输出，2 
个字节对应 16 个输入/输出）。

说明

通过封装的 ET200 地址确定 IO 地址

通过封装的 ET200 地址，封装组中的第一个模块将返回全部地址。

对于其它模块，将在参数 PIADDR 和 PQADDR 处输出如下内容：

• 对于 PROFINET 输出地址“0”。
• 对于 PROFIBUS 输出地址“0”。同时，还输出错误代码 W#16#8090。
对于输入和输出的字节数（参数 PICOUNT 和 PQCOUNT），通常输出“0”。

参数

下表列出了“RD_ADDR”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_IO I、Q、M、D、L 或
常量

（子）模块的硬件标识符。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的错误代码。

PIADDR Output UDINT I、Q、M、D、L 输入模块的起始地址。

PICOUNT Output UINT I、Q、M、D、L 输入的字节数。

PQADDR Output UDINT I、Q、M、D、L 输出模块的起始地址。

PQCOUNT Output UINT I、Q、M、D、L 输出的字节数。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 未发生错误。

8090 参数 LADDR 中的模块硬件标识符无效。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，根据硬件 ID 确定输入模块中各输入的长度和起始地址。 
在全局数据块中，创建 7 个变量进行数据存储。

互连该指令的参数，如下所示：

如果常开触点（“executeRead”）的信号状态为“TRUE”，则执行“RD_ADDR”指令。输入模块的

硬件 ID 将存储在输入参数 LADDR（“readLaddr”）中。通过指令“RD_ADDR”，可基于硬件 ID 
确定输入模块并读取输入模块的长度和起始地址。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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确定的起始地址将显示在输出参数 PIADDR（“piAddr”）中。输入的字节数目将显示在输出参

数 PICOUNT（“piCount”）中。

输出参数 RET_VAL（“readRetVal”）用于指示处理无错误。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

系统数据类型 GEOADDR (S7-1200, S7-1500)

物理地址

系统数据类型 GEOADDR 中包含模块的物理地址，即插槽信息。

• PROFINET IO 的物理地址

对于 PROFINET IO，物理地址由 PROFINET IO 系统 ID、设备编号、插槽号和子模块（如

果使用）组成。

• PROFIBUS DP 的物理地址

对于 PROFIBUS DP，物理地址则由 DP 主站系统的 ID、站编号和插槽号组成。

模块的插槽信息位于各模块的硬件配置中。

系统数据类型 GEOADDR
如果在数据块中输入“GEOADDR”作为数据类型，则系统将自动创建结构 GEOADDR。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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GEOADDR 系统数据类型具有以下结构：

参数名称 数据类型 说明

GEOADDR STRUCT  
  HWTYPE UINT 硬件类型：

• 1：IO 系统 (PROFINET/PROFIBUS)
• 2：IO 设备/DP 从站

• 3：机架

• 4：模块

• 5：子模块

如果该指令不支持某种硬件类型，HWTYPE 将输出“0”。
AREA UINT 区域 ID： 

• 0 = CPU
• 1 = PROFINET IO
• 2 = PROFIBUS DP
• 3 = AS-i

IOSYSTEM UINT PROFINET IO 系统（0=机架中的中央单元）

STATION UINT • AREA = 0 (CPU)：
– 标准 CPU：机架号

– R/H 系统：冗余 ID（1 或 2）
• AREA > 0：站编号

SLOT UINT 插槽号

SUBSLOT UINT 子模块的编号。在无子模块可用或可插入时，该参数值将为“0”。

传统 (S7-1200, S7-1500)

GEO_LOG： 根据插槽确定硬件标识符 (S7-1500)

说明

已知某个信号模块的相应模块插槽。使用“GEO_LOG”指令可据此确定模块的相应硬件标识符。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“GEO_LOG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MASTER Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

区域 ID：
• 0，如果插槽位于集中式组态中。

• 1 到 32：相关现场设备的 DP 主站系统 
ID，如果插槽位于 PROFIBUS 上的现场

设备上

• 100 到 115：相关现场设备的 
PROFINET IO 系统 ID，如果插槽位于 
PROFINET 上的现场设备上

STATION Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

• 如果 MASTER = 0：机架号

• 如果 MASTER > 0：现场设备的站编号

SLOT Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

插槽号

SUBSLOT Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

子模块的编号。如果子模块不存在或无法

插入，则 SUBSLOT 的值必须为“0”。
RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

LADDR Output HW_IO I、Q、M、D、L 模块的硬件标识符

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8094 未使用指定 SUBNETID  来组态子网。

8095 参数 STATION 的值非法

8096 参数 SLOT 的值非法

8097 参数 SUBSLOT 的值无效。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
地址转换指令 (页 3357)

LOG_GEO： 根据硬件标识符确定插槽 (S7-1500)

说明

使用“LOG_GEO”指令可确定属于硬件标识符的模块插槽。

参数

下表列出了“LOG_GEO”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input HW_IO I、Q、M、D、L 或常

量

要确定插槽的模块的硬件标识符。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

AREA Output INT I、Q、M、D、L 区域 ID 可指示其余输出参数的解释方

式：

• 0：中央设备

• 2：PROFIBUS DP/PROFINET IO
MASTER Output INT I、Q、M、D、L AREA = 0 时：

• 0：如果插槽位于一个机架（中央

设备）中。

AREA = 2 时：

• 1 到 32：相关现场设备的 DP 主站

系统 ID，如果插槽位于 
PROFIBUS 上的现场设备上

• 100 到 115：相关现场设备的 
PROFINET IO 系统 ID，如果插槽

位于 PROFINET 上的现场设备上

STATION Output INT I、Q、M、D、L • MASTER = 0 时：机架号

• MASTER = 0 时：现场设备的站编

号

SLOT Output INT I、Q、M、D、L 插槽号

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3373



参数 声明 数据类型 存储区 说明

SUBSLOT Output INT I、Q、M、D、L 子模块的编号

OFFSET Output INT I、Q、M、D、L 该指令不输出 OFFSET 参数（始终为

“0”）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8090 指定的逻辑地址无效

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
地址转换指令 (页 3357)

RD_LGADR：根据硬件标识符确定 IO 地址 (S7-1200, S7-1500)

说明

通过指令“RD_LGADR”可基于硬件标识符确定模块、中央子模块或 PNIO/DP 从站中子模块的 IO 
地址。

• 可在参数 LADDR 处指定该子模块的硬件 ID。
• 地址按照升序被写入 PEADDR 和 PAADDR 参数。

– 对于输入模块，则只写入参数 PEADDR。对于输出模块，则写入参数 PAADDR。
– 在各种情况下，Array of WORD 均可用于保存地址。 

• 地址数被输出到 PECOUNT 参数（对于输入模块）和 PACOUNT 参数（对于输出模块）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

PEADDR 和 PAADDR 指令框的说明

在 PEADDR 或 PAADDR 中，仅返回所输入地址的数目（在 PECOUNT 或 PACOUNT 中输入该

数值）。在当前返回地址之后的早期 RD_LGADR 调用地址将会保留；但不得在当前调用中评

估。

说明

通过封装的 ET200 地址确定 IO 地址

通过封装的 ET200 地址，封装组中的第一个模块将返回全部地址。

对于其它模块，将在 PEADDR 和 PAADDR 参数处输出如下内容：

• 对于 PROFINET 输出地址“0”。
• 对于 PROFIBUS 输出地址“0”。同时，还输出错误代码 W#16#8090。
对于输入和输出的字节数（参数 PECOUNT 和 PACOUNT），通常输出“0”。

参数

下表列出了“RD_LGADR”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

不评估

LADDR Input HW_ANY I、Q、M、D、L 或常

量

模块或子模块的硬件标识符。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

PEADDR Output ANY I、Q、M、D、L 具有 Array of WORD 数据类型的 PI 地址

的域

注：该字段需要位于未经优化的存储

区。

PECOUNT Output INT I、Q、M、D、L 返回的 PI 地址数

PAADDR Output ANY I、Q、M、D、L 具有 Array of WORD 数据类型的 PQ 地
址的域

注：该字段需要位于未经优化的存储

区。

PACOUNT Output INT I、Q、M、D、L 返回的 PQ 地址数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8090 指定的硬件标识符无效

80A0 输出参数 PEADDR 中有错误：数组元素的数据类型不是 
WORD。

80A1 输出参数 PAADDR 中有错误：数组元素的数据类型不是 
WORD。

80A2 输出参数 PEADDR 中有错误：指定数组无法 
包含所有逻辑地址。

80A3 输出参数 PAADDR 中有错误：指定数组无法 
包含所有逻辑地址。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
地址转换指令 (页 3357)

GADR_LGC： 根据插槽和用户数据地址区域中的偏移量确定硬件标识符 (S7-1500)

说明

使用“GADR_LGC”指令可确定信号模块的硬件标识符。硬件标识符是根据模块插槽及模块用

户数据地址区域中的偏移量确定的。

说明

使用限制

“GADR_LGC”指令不可用于网关（例如，IE/PB Link）后的模块。请改用“GEO2LOG”指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“GADR_LGC”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SUBNETID Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

区域 ID：
• 0：如果插槽位于中央模块中。

• 1 到 32：相应分布式 I/O 系统的 DP 
主站系统 ID，如果插槽位于一台分

布式 I/O 设备上。

• 100 到 115：相关现场设备的 
PROFINET IO 系统 ID，如果插槽位

于 PROFINET 上的现场设备上

RACK Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

• 机架号，如果区域标识符为 0
• 分布式 I/O 设备的设备号，如果区域

标识符 > 0
SLOT Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

插槽号

SUBSLOT Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

不相关

SUBADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

模块的用户数据地址区域中的偏移

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

IOID Output BYTE I、Q、M、D、L 不写入 IOID 输出参数（始终为“0”）。

LADDR Output HW_MODUL
E

I、Q、M、D、L 模块的硬件标识符

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8094 未使用指定 SUBNETID  来组态子网。

8095 参数 RACK 的值无效。

8096 参数 SLOT 的值无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8098 参数 SUBADDR 的值无效。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT”
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
地址转换指令 (页 3357)

LGC_GADR： 根据硬件标识符确定插槽 (S7-1500)

说明

使用“LGC_GADR”指令可确定属于硬件标识符的模块插槽。

说明

使用限制

“LGC_GADR”指令不可用于网关（例如，IE/PB Link）后的模块。请改用“LOG2GEO”指令。

参数

下表列出了“LGC_GADR”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

不评估。

LADDR Input HW_MODUL
E

I、Q、M、D、L 或常

量

模块的硬件标识符

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

AREA Output BYTE I、Q、M、D、L 区域 ID 可指示其余输出参数的解释方

式：

• 0：中央模块

• 2：PROFIBUS DP

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RACK Output WORD I、Q、M、D、L 机架号：

• 中央模块 (AREA = 0)：
– 机架号

• 对于 PROFIBUS DP (AREA = 2)：
– 低位字节：站编号

– 高位字节：DP 主站系统 ID
SLOT Output WORD I、Q、M、D、L 插槽号：

• 中央模块 (AREA = 0)：
– 插槽号

• 对于 PROFIBUS DP (AREA = 2)：
– 站中的插槽号

SUBADDR Output WORD I、Q、M、D、L 不输出（始终为“0”）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。

8090 指定的逻辑地址无效

8093 通过参数 IOID  和 LADDR  选择的模块不能使用此指令。

常见错误信息 另请参见“AUTOHOTSPOT” 
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
地址转换指令 (页 3357)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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4.1.4.15 文件处理 (S7-1200, S7-1500)

FileReadC：从存储卡读取文件 (S7-1200, S7-1500)

说明

“FileReadC”指令用于从存储卡上的文件中读取数据，并将其写入 CPU 上的目标区域中。通

过输入文件名和完整路径即可指定文件。

可使用 REQ 控制参数读取文件。输出参数 Done、Busy、Error 和 Status 用于指示作业状态。

以下规则适用于文件名和路径规范：

• 文件名长度不得超过 55 个字符。

• 文件夹名和文件名可以使用以下字符：“0”至“9”、“a”至“z”、“A”至“Z”、“-”、“_”
• 文件名称中只能包含一个句点（“.”）；句点用于分隔文件名和文件扩展名。文件名中必

须包含至少一个字符。文件扩展名并必需。

• 路径名不得以“/”、“\”或“.”开头。

• 路径名不得包含任何“..”。
有效路径和文件名示例：“UserFiles/Lift16_DataBase.txt”、“UserFiles/
2017-04-13_ErrorLog.bin”
通过执行“FileReadC”，用户 多可读取 16 MB 数据（16,777,216 字节），这些数据逐段读

取。数据段大小由具体设备而定，例如，S7-1500-CPU 使用 32 KB（32,768 字节）的块。如

果要读取的数据条目数量大于数据段大小，用户需要在程序中多次调用该指令。因此，为确

保一致性，用户在 后调用该指令之前不得访问读取的数据。

“Offset”和“Length”参数指定要读取的数据条目的长度。一旦读取过程完成，就可再次释放占

用的资源。

功能描述

“FileReadC”为异步执行指令，可以跨多个调用执行。在参数“REQ”出现上升沿时开始进行处

理。

参数“Busy”和“Done ”用于指示作业状态。

如果执行期间出错，参数“Error”和“Status”将发出信号加以指示。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“FileReadC”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input BOOL 控制参数 Request
通过上升沿启用从存储卡读取文件的操作。

Name Input STRING 要读取的文件的名称，包括完整路径

Offset Input UDINT 读取文件前的字节偏移

Length Input UDINT 要读取的区域的长度（单位为字节）

Length = 0 表示每次调用可读取数据条目的 大数量（对于 
S7-1500-CPU，为 32 KB 或“Data”参数指定的大小）

Done Output BOOL 1：指令已成功执行。

所读取的信息已传送到“Data”参数中。

Busy Output BOOL 状态参数

• 0：指令已执行完成或尚未开始执行。

• 1：指令的执行尚未完成。

Error Output BOOL 状态参数

• 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。详细信息将在“Status”参数

中输出。

Status Output WORD 错误代码

ResultLength Output UDINT 读取的数据的长度（单位为字节）

Data InOut VARIANT 所读取数据的目标区域

允许的数据类型：BYTE 和 BYTE 数组

有关有效数据类型的更多信息，请参见有效数据类型概述 (页 253)。

参数 Status

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

7000 当前无作业处理

7001 启动作业处理。参数 Busy = 1，Done = 0。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

7002 中间调用（与 REQ 
无关）：已激活指令；Busy 的值为“1”。

0081 警告：Offset + Length 大于文件的长度。数据读取从 "Offset" 到文件末尾。"Data" 包含的数据

条目的数量比请求的少；"ResultLength" 小于"Length"；"Data" 中超出 "ResultLength" 的数据保

持不变。

8091 路径不存在或者无效。

8092 “Name”参数不是“STRING”数据类型、过长或包含无效字符。

8093 “Offset”参数指向超出待读取文件末尾的位置。

8094 “Length”参数大于允许的 大值。例如，对于 S7-1500 CPU，允许的 大值为 16 MB，即 
16,777,216 字节。

80A1 读取错误；可能会部分覆盖“Data”参数指定的目标区域。

80B1 “Data”参数指定的目标区域小于“Length”参数中所需的长度。

80C0 该文件不可访问（受写保护或被其他进程锁定）。

80C3 已达到 FileReadC 指令可同时激活的 大数目。

8A24 “Data”指向不允许的区域，比如指向装载存储器或本地数据。

8A30 目标区域受到写保护，比如写保护数据块。

8A51 “Data”参数的数据类型无效。

8A52 Data 参数的变量不足。已写入部分源区域数据。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见：FileReadC & FileWriteC 的编程示例 (页 3388)
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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FileWriteC：在存储卡上写入文件 (S7-1200, S7-1500)

说明

“FileWriteC”指令用于将 CPU 上源区域中的数据写入存储卡上“UserFiles”文件夹中的文件内。

通过输入文件名和完整路径即可指定该文件。如果该文件不存在，则会由 CPU 在“UserFiles”
文件夹中创建。在这种情况下，“Offset”参数中必须填充零，否则会在“Status”参数中输出 
W#16#8093。如果“UserFiles”文件夹也不存在，它也会由 CPU 创建；但这种情况下不会创

建子文件夹，“Status”参数中将输出 W#16#8091。
可使用“REQ”控制参数写入文件。输出参数“Done”、“Busy”、“Error”和“Status”用于指示作业

状态。

以下规则适用于文件名和路径规范：

• 文件名长度不得超过 55 个字符。

• 文件夹名和文件名可以使用以下字符：“0”至“9”、“a”至“z”、“A”至“Z”、“-”、“_”
• 文件名称中只能包含一个句点（“.”）；句点用于分隔文件名和文件扩展名。文件名中必

须包含至少一个字符。文件扩展名并必需。

• 路径名不得以“/”、“\”或“.”开头。

• 路径名不得包含任何“..”。
有效路径和文件名示例：“UserFiles/Lift16_DataBase.txt”、“UserFiles/
2017-04-13_ErrorLog.bin”
通过执行“FileWriteC”，用户 多可写入 16 MB 数据（16,777,216 字节），这些数据逐段写

入。数据段大小由具体设备而定，例如，S7-1500-CPU 使用 32 KB（32,768 字节）的块。如

果要写入的数据条目数量大于数据段大小，用户需要在程序中多次调用该指令。因此，为确

保一致性，用户在 后调用该指令之前不得访问写入的数据。如果可用的文件过小，则将其

扩展到所需的大小。

参数“Offset”和“Length”指定文件中要写入数据的位置。一旦写入过程完成，就可再次释放占

用的资源。

“FileWriteC”指令只有在满足以下条件时才会开始写操作："Offset" + "Length" <= 16 MB

功能描述

“FileWriteC”为异步执行指令，可以跨多个调用执行。在参数“REQ”出现上升沿时开始进行处

理。

参数“Busy”和“Done ”用于指示作业状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果执行期间出错，参数“Error”和“Status”将发出信号加以指示。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

参数

下表列出了“FileWriteC”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input BOOL 控制参数 Request
通过上升沿启用在存储卡上写入文件的操作。

Name Input STRING 要写入的文件的名称，包括完整路径

Offset Input UDINT 写入文件前的字节偏移

Length Input UDINT 要写入的区域的长度（单位为字节）

“Length”= 0 表示写入用“Data”参数指定的整个源区域。

Done Output BOOL 1：指令已成功执行。

Busy Output BOOL 状态参数

• 0：指令已执行完成或尚未开始执行。

• 1：指令的执行尚未完成。

Error Output BOOL 状态参数

• 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。详细信息将在“Status”参数

中输出。

Status Output WORD 错误代码

ResultLength Output UDINT 已写入数据的长度（单位为字节）

Data InOut VARIANT 源区域

允许的数据类型：BYTE 和 BYTE 数组

有关有效数据类型的更多信息，请参见有效数据类型概述 (页 253)。

参数 Status

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误

7000 当前无作业处理

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码* 
(W#16#...)

说明

7001 启动作业处理。参数 Busy = 1，Done = 0。
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活指令；Busy 的值为“1”。
8091 路径不存在或者无效。

8092 “Name”参数不是“STRING”数据类型、过长或包含无效字符。

8093 • “Offset”参数指向超出待写入文件末尾的位置。

• 文件的创建被拒绝，因为“Offset”大于零。

8094 • “Length”大于允许的 大值。例如，对于 S7-1500 CPU，允许的 大值为 16 MB，即 
16,777,216 字节。

• “Length”+“Offset”大于允许的 大值。

80A1 写错误；可能会部分覆盖存储卡上的文件中的数据。

80B1 “Data”参数指定的源区域小于“Length”参数中所需的长度。

80B3 存储卡或内部装载存储器的存储空间不足。

80B4 存储卡或文件受写保护。

80C0 该文件不可访问。

80C3 已达到 FileWriteC 指令可同时激活的 大数目。

8A24 “Data”指向不允许的区域，比如指向装载存储器或本地数据。

8A51 “Data”参数的数据类型无效。

8A52 Data 参数的变量不足。已写入部分源区域数据。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见：FileReadC & FileWriteC 的编程示例 (页 3388)
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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FileDelete：删除存储卡上的文件 (S7-1500)

有效性

固件版本为 V2.8 及以上版本的 S7-1500 CPU 中包含“FileDelete”指令。

说明

使用“FileDelete”指令，可以删除存储卡上的现有文件。

不得打开相关文件。“Name”参数中的通配符不受支持，这意味着不允许使用诸如“UserFiles/
*.txt”和“UserFiles/?.txt”之类的名称。

只允许在“配方”(Recipes) 和“UserFiles”文件夹中使用“FileDelete”指令。这些文件夹中可能包

含子文件夹，例如“UserFiles/Test/file1.txt”。

说明

删除数据日志

不允许使用“FileDelete”指令删除“DataLog”文件夹中的文件。必须使用“DataLogDelete”指令

删除数据日志。

功能描述

“FileDelete”为异步执行指令，进行处理时可能会多次调用指令。在参数“REQ”出现上升沿时

开始进行处理。

参数“Busy”和“Done ”用于指示作业状态。

如果执行期间出错，参数“Error”和“Status”将发出信号加以指示。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

参数

下表列出了“FileDelete”指令的参数。

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input BOOL 控制参数 Request
在 REQ 的上升沿启动处理操作。

Name Input STRING 待删除文件的路径和名称

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 说明

Done Output BOOL 状态参数

• 1：指令已成功执行。

Busy Output BOOL 状态参数

• 0：当前未在执行指令。

• 1：当前正在执行指令。

Error Output BOOL 状态参数

• 0：无错误

• 1：指令执行过程中发生错误。更多详细信息，请参见

“Status”参数。

Status Output WORD 错误代码

有关有效数据类型的更多信息，请参见有效数据类型概述 (页 253)

参数 Status

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0000 指令已成功完成

7000 当前无作业处理

7001 启动作业处理：Busy = 1，Done = 0。
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：已激活指令；Busy 的值为“1”
8090 文件已锁定，例如，文件已打开

8091 路径不存在或者无效。

8092 路径中不存在文件

80A2 写错误

80A3 文件过大（>=2147483648 字节）且无法使用“FileDelete”删除。

80B4 存储卡受到写保护

80C3 已达到 FileDelete 指令同时激活的 大数量

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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文件处理程序示例 (S7-1500)
下例中，会在 S7-1500 CPU 的存储卡上创建一个文件，并将数据写入到该文件中。然后读

取该文件中的数据。之后删除文件。

数据的存储

要存储数据，可以在全局数据块中创建一个变量，并为“FileWriteC”、“FileReadC”和
“FileDelete”创建两个结构。

写入文件的数据如下所示。

指令
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参数互连

在函数块中调用“FileWriteC”、“FileReadC”和“FileDelete”指令。在该函数块中创建以下局部变

量：

程序段 1：互连“FileWriteC”指令的参数，如下所示：

指令
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程序段 2：如果出错，则保存“FileWriteC”的状态，如下所示。

程序段 3：互连“FileReadC”指令的参数，如下所示：

指令
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程序段 4：如果出错，则保存“FileReadC”的状态，如下所示。

程序段 5：互连“FileDelete”指令的参数，如下所示：

程序段 6：如果出错，则保存“FileDelete”的状态，如下所示。

程序段 1 (FileWriteC) 的运行结果

如果常开触点（“fileWrite.start”）的信号状态为“TRUE”，且常闭触点（“fileRead.busy”和
“fileDelete.busy”）的信号状态为“FALSE”，则执行“FileWriteC”指令。 
要写入的包含完整路径的文件在输入参数 NAME（“name”）中命名。由于存储卡中尚不存在

采用该名称和路径的文件，因此会由 CPU 创建文件。随后会根据输入参数 OFFSET
（“fileWrite.offset”）的值“0”从第一个字节写入文件。通过输入参数 LENGTH

指令
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（“fileWrite.length”）的值 0，所有通过 DATA 参数（“fileWrite.data”）存储的源区域数据都会

写入到存储卡中的文件。

“FileWriteC”指令的处理成功状态通过输出参数 DONE（“#writeDone”）输出。写入数据长度

（16 字节）会在输出参数 RESULTLENGTH（“#writeResultLength”）中输出。FileWriteC 成功

执行后，还会存储“#writeDone”变量（“fileWrite.done”变量中）的值以及

“#writeResultLength”变量（“fileWrite.resultLength”中）的值。此外，“fileWrite.start”变量将

复位为值“FALSE”。

程序段 2 (FileWriteC) 的运行结果

如果“FileWriteC”指令出错（“#writeError”为 TRUE），则状态（“fileWrite.status”）会存储在

“fileWrite.memErrStatus”变量中。

输出参数 STATUS（“fileWrite.status”）可用于指示本示例中的执行过程是否出错。

程序段 3 (FileReadC) 的运行结果

如果常开触点（“fileRead.start”）的信号状态为“TRUE”，且常闭触点（“fileDelete.done”、
“fileDelete.busy”和“fileWrite.busy”）的信号状态为“FALSE”，则执行“FileReadC”指令。 
要读取的包含完整路径的文件在输入参数 NAME（“name”）中命名。随后会根据输入参数 
OFFSET（“fileRead.offset”）的值“0”从第一个字节读取存储卡中的文件。通过输入参数 
LENGTH（“fileRead.length”）的值“0”，可读取每次可调用的 大数据数。

读取的数据随后会通过参数 DATA（“fileRead.data”）读取。 

指令
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“FileReadC”指令的处理成功状态通过输出参数 DONE（“#readDone”）输出。读取数据长度

（16 字节）会在输出参数 RESULTLENGTH（“#readResultLength”）中输出。FileReadC 成功

执行后，还会存储“#readDone”变量（“fileRead.done”变量中）的值以及“#readResultLength”
变量（“fileRead.resultLength”中）的值。此外，“fileRead.start”变量将复位为值“FALSE”。

程序段 4 (FileReadC) 的运行结果

如果“FileReadC”指令出错（“#readError”为 TRUE），则状态（“fileRead.status”）会存储在

“fileRead.memErrStatus”变量中。

输出参数 STATUS（“fileRead.status”）可用于指示本示例中的执行过程是否出错。

程序段 5 (FileDelete) 的运行结果

如果常开触点（“fileDelete.start”）的信号状态为“TRUE”，且常闭触点（“fileWrite.busy”和
“fileRead.busy”）的信号状态为“FALSE”，则执行“FileDelete”指令。 
包含完整路径的相应文件在输入参数 NAME（“name”）中命名。“FileDelete”指令会调用该文

件并将其从存储卡中删除。

“FileDelete”指令的处理成功状态通过输出参数 DONE（“#deleteDone”）输出，并存储在

“fileDelete.done”变量中。此外，“fileDelete.start”变量将复位为值“FALSE”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3393



程序段 6 (FileDelete) 的运行结果

如果“FileDelete”指令出错（“#deleteError”为 TRUE），则状态（“fileDelete.status”）会存储

在“fileDelete.memErrStatus”变量中。

输出参数 STATUS（“fileDelete.status”）可用于指示本示例中的执行过程是否出错。

程序代码

有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

FileReadC：从存储卡读取文件 (页 3380)
FileWriteC：在存储卡上写入文件 (页 3383)

4.1.4.16 R/H 系统 (S7-1200, S7-1500)

RH_CTRL：影响 R/H 系统中的顺序 (S7-1500)

说明

使用“RH_CTRL”指令，可对 R/H 系统造成以下影响：

• 可禁用系统状态“SYNCUP”。该禁用一直到使用“RH_CTRL”指令或 R/H 系统转入“STOP”模式

才被取消。

• 可重新启用系统状态“SYNCUP”。
• 可请求系统状态“SYNCUP”。
• 可请求主 CPU 转入“STOP”模式。

• 可请求备用 CPU 转入“STOP”模式。

• 可查询“SYNCUP”系统状态当前是否锁定。

指令
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功能描述

“RH_CTRL”为异步执行指令，进行处理时可能会多次调用指令。调用“RH_CTRL”时，REQ = 1 
可启动该作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”  

说明

同步执行

如果可以立即处理作业，则输出参数 BUSY 在首次调用后会显示值 0。

参数

下表列出了“RH_CTRL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input BOOL 控制参数请求

REQ =“1”时，执行指令。

Mode Input BYTE 通过参数“Mode”，可选择影响 R/H 系统的具体方式：

• 3：禁用 SYNCUP 执行（S7-1500-R/H CPU 固件版本 V2.6 及
以上版本）

• 4：重新启用 SYNCUP 执行（S7-1500-R/H CPU 固件版本 
V2.6 及以上版本）

• 7：请求 SYNCUP 系统状态（S7-1500-R/H CPU 固件版本 
V2.9 及以上版本）

• 8：请求主 CPU 转入 STOP 模式（S7-1500-R/H CPU 固件版本 
V2.9 及以上版本）

• 9：请求备用 CPU STOP（S7-1500-R/H CPU 固件版本 V2.9 及
以上版本）

• 10：查询系统状态 SYNCUP 当前是否锁定（S7-1500-R/H 
CPU 固件版本 V3.0 及以上版本）

Submode Input WORD 隐藏参数。值需为 0。
Ret_Val Output INT 错误代码

Busy Output BOOL 状态参数

• 0：指令执行完成。

• 1：指令的执行尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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RET_VAL 参数

错误代码* 
(W#16#...)

说明

0 无错误。

1 • mode = 3 时：系统状态 SYNCUP 已经被禁用。

• mode = 4 时：SYNCUP 系统状态已释放。

3 系统状态 SYNCUP 之前由“RH_CTRL”锁定且仍为锁定状态。

4 目前，“RH_CTRL”未锁定系统状态 SYNCUP。
7000 当前没有作业正在处理 (REQ = 0)。
7001 第一次调用时 REQ = 1：已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ 

无关）：数据传送已激活；BUSY 的值为“1”。
8082 由于 R/H 系统已处于系统状态“SYNCUP”，因此该系统状态无法禁用。

8090 参数“Mode”的值无效。

8091 参数“Submode”的值无效。值需为 0。
80A0 无法请求“SYNCUP”系统状态：

• R/H 系统未处于“RUN-Solo”系统状态。

• R/H 系统处于“RUN-Solo”系统状态，但 CPU 间没有成功配对。

80A1 R/H 系统未处于 RUN-Redundant 系统状态。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

请求系统状态“SYNCUP”
请求系统状态“SYNCUP”的要求：

• S7-1500R/H 系统处于“RUN-Solo”系统状态。

• CPU 配对成功。

即，主 CPU 为“RUN”模式，而备用 CPU 为“STOP”模式。

如果以 Mode=7 调用“RH_CTRL”指令，则请求转入“SYNCUP”系统状态。

如果满足冗余系统状态的所有要求（如，硬件开关设置为 RUN，存储卡已插入），则 R/H 系
统将转入“SYNCUP”系统状态，并持续运行直至达到“RUN-Redundant”系统状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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用户将从操作系统接收以下反馈：

• 如果请求“SYNCUP”系统状态的要求中有一条未满足，则“RH_CTRL”会返回错误代码 
0x80A0。

• 如果无法成功请求“SYNCUP”系统状态，则“RH_CTRL”返回错误代码 0。在两个 CPU 的诊断

缓冲区中输入一个条目。

• 如果无法成功启动或成功运行“SYNCUP”系统状态（例如，备用 CPU 上的硬件开关设置为 
STOP、未插入存储卡、“SYNCUP”执行已禁用或 MRP 环网开环），则“RH_CTRL”也会返回

错误代码 0。在两个 CPU 的诊断缓冲区中输入一个相应条目。

请求主 CPU 转入 STOP 模式

请求主 CPU 转入“STOP”模式时的要求：

• S7-1500R/H 系统处于“RUN-Redundant”系统状态。

如果以 Mode=8 调用“RH_CTRL”指令，则：

• 之前的备用 CPU 将成为新的主 CPU，随后转入“RUN”模式。此时，“RH_CTRL”将返回错误

代码 0。
• 之前的主 CPU 将成为新的备用 CPU，随后转入“STOP”模式。

R/H 系统的当前系统状态为“RUN-Solo”系统状态，同时 CPU 角色进行互换。

成功切换后，两个 CPU 都将转入冗余错误状态，系统将在诊断缓冲区中发起请求：指示模

式发生变更（“RUN-Redundant”转换为“RUN”，或“RUN-Redundant”转为“STOP”）。

如果 R/H 系统处于“RUN-Solo”或“SYNCUP”系统状态，则以 Mode=8 调用“RH_CTRL”对系统状

态无效；只会返回错误代码 0x80A1。
主 CPU 转入 STOP 后如需转入“SYNCUP”系统状态，则需确保以 Mode=8 调用“RH_CTRL”之前

可转换为“SYNCUP”系统状态（即，不会因为诸如 MRP 环网断开等原因无法转换）。此时，

可采用以下方式：

1. 调用“GET_DIAG”指令，检查系统的诊断状态。检查是否存在错误、维护要求或维护请求。

2. 检查是否已通过使用 Mode=3 调用“RH_CTRL”禁用“SYNCUP”系统状态。

说明

与 Failover 的区别

R/H 系统从“RUN-Redundant”系统状态转换为“RUN-Solo”系统状态并交换 CPU 角色的过程与

所谓的 Failover 并不完全相同。发生 Failover 时，主 CPU 也会更改，但是之前的主 CPU 会
关闭或失败。

指令
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说明

使用冗余连接更改主 CPU
仅用一个冗余连接也可实现 R/H 系统从“RUN-Redundant”系统状态转换为“RUN-Solo”系统状

态并交换 CPU 角色的过程。

说明

在下载过程中使用 Mode=8 调用“RH_CTRL”
如果 R/H 系统处于“RUN-Redundant”系统状态且当前正在进行下载，则使用 Mode=8 调用

“RH_CTRL”与将主 CPU 设置为 STOP 具有相同的效果。

请求备用 CPU STOP
请求备用 CPU 转入“STOP”模式时的要求：

• S7-1500R/H 系统处于“RUN-Redundant”系统状态。

如果使用 Mode=9 调用“RH_CTRL”指令，则会发生以下事件：

• 之前的主 CPU 仍为主 CPU，并转入“RUN”模式。此时，“RH_CTRL”将返回错误代码 0。
• 之前的备用 CPU 仍为备用 CPU，并转入“STOP”模式。

因此，R/H 系统现处于“RUN-Solo”系统状态，CPU 角色未更改。

成功切换后，两个 CPU 都将转入冗余错误状态，系统将在诊断缓冲区中发起请求：指示模

式发生变更（“RUN-Redundant”转换为“RUN”，或“RUN-Redundant”转为“STOP”）。

如果 R/H 系统处于“RUN-Solo”或“SYNCUP”系统状态，则使用 Mode=9 调用“RH_CTRL”对系统

状态无效；只会返回错误代码 0x80A1。
如果想在更改主 CPU 后请求“SYNCUP”系统状态，则必须确保在使用 Mode=9 调用“RH_CTRL”
前可以对“SYNCUP”系统状态进行更改（例如，由于 MRP 环网开环）。此时，可采用以下方

式：

1. 调用“GET_DIAG”指令，检查系统的诊断状态。检查是否存在错误、维护要求或维护请求。

2. 检查是否已通过使用 Mode=3 调用“RH_CTRL”禁用“SYNCUP”系统状态。

说明

在下载过程中使用 Mode=9 调用“RH_CTRL”
如果 R/H 系统处于“RUN-Redundant”系统状态且当前正在进行下载，则使用 Mode=9 调用

“RH_CTRL”与将主 CPU 设置为 STOP 具有相同的效果。

指令
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模式 7、8 和 9 的示例程序

循环调用下列代码，例如在 OB1 中。它会反复请求更改主 CPU 和随后的 SYNCUP。备用 CPU 
成为主 CPU 的要求是，没有错误、维护要求或维护请求。

指令
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//temporary variables
VAR_TEMP
   RetVal :Int;
   CNT_DIAG_temp :UInt;
   DIS :DIS;
   DNN :DNN;
   busy :Bool;
   subordinateState:UInt;
END_VAR
 
//Get diag state of R/H system.
//If #subordinateState is 0,
//there is no diagnostics active,
//so we also know the MRP-ring is closed.
#RetVal := GET_DIAG(MODE := 2, LADDR := "Local1~RHSystem", CNT_DIAG => #CNT_DIAG_temp, DIAG := 
#DNN);
#subordinateState := #DNN.SubordinateState;
 
//Get system operating state
//If #DIS.OperatingState = 40, R/H system is in RUN-Redundant
//If #DIS.OperatingState = 37, R/H system is in RUN-Solo
#RetVal := GET_DIAG(MODE := 1, LADDR := "Local1~RHSystem", CNT_DIAG => #CNT_DIAG_temp, DIAG := 
#DIS);
 
//If R/H system is in RUN-Redundant and no diagnostics is active
// => Trigger STOP of primary CPU
//If R/H system is in RUN-Solo => Trigger syncup
//In any other state:Do nothing
IF #DIS.OperatingState = 40 AND subordinateState = 0 THEN
   #RetVal := RH_CTRL(REQ := 1, Mode := 8, Submode := 0, Busy => #busy);
ELSEIF #DIS.OperatingState = 37 THEN

指令
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   #RetVal := RH_CTRL(REQ := 1, Mode := 7, Submode := 0, Busy => #busy);
END_IF
 

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

RH_GetPrimaryID：确定主 CPU 的冗余 ID (S7-1500)

说明

指令“RH_GetPrimaryID”用于确定主 CPU 的冗余 ID。
该指令可在所有系统中使用，即使两个 R 或 H CPU 尚未配对也可执行。

参数

下表列出了“RH_GetPrimaryID”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

Ret_Val Output INT 返回值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

RET_VAL 参数

错误代码* 
(W#16#...)

说明

1 冗余 ID 为 1 的 CPU 为主 CPU。
2 冗余 ID 为 2 的 CPU 为主 CPU。
8091 无可用数据。例如，因 CPU 不支持“RH_GetPrimaryID”指令。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
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4.1.4.17 安全扩展 (S7-1200, S7-1500)

ACK_FCT_WARN：确认超出 F 循环时间时的警告消息 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“ACK_FCT_WARN”指令，可确认诊断缓冲区中的超出 F 循环时间警告消息。F 循环时间

为两次 F-OB 调用间的 长等待时间。

如果输入参数“ACK_WARN”处的指令检测到一个上升沿，则确认该警告消息。在其它任何情

况下，均不确认该警告消息。 
有关 F 循环时间的更多信息，请参见操作手册《SIMATIC Safety - 组态和编程》。

参数

下表列出了“ACK_FCT_WARN”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

ACK_WARN Input BOOL 在上升沿处确认警告消息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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4.1.5 工艺 (S7-1200, S7-1500)

4.1.5.1 运动控制 (S7-1200, S7-1500)

S7-1200 运动控制 (S7-1200)

S7-1200 Motion Control（自 V6 起） (S7-1200)

MC_Power (S7-1200)

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (S7-1200)

说明

“MC_Power”运动控制指令可启用或禁用轴。   

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 没有待决的启用/禁止错误。

对于 PROFIdrive 驱动装置或模拟量驱动装置接口：

• 控制器与编码器之间已建立周期性总线通信（“<轴名称

> .StatusSensor[1].CommunicationOK”= TRUE）。

• 控制器与驱动装置之间已建立周期性总线通信（“<轴名称

> .StatusDrive.CommunicationOK”= TRUE）。

超驰响应

运动控制命令无法中止“MC_Power”的执行。

禁用轴（输入参数“Enable”= FALSE）之后，将根据所选“StopMode”中止相关工艺对象的所

有运动控制命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis - 轴工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 轴已启用。 
FALSE 根据组态的“StopMode”中断当前所有作业。

停止并禁用轴。

StartMode INPUT INT 1 0 启用位置不受控的定位轴 *)
1 启用位置受控的定位轴 *)
*) 使用带 PTO (Pulse Train Output) 驱动器的定位轴时

忽略该参数。

此参数在启用定位轴时（Enable 从 FALSE 变为 TRUE）
以及在成功确认导致轴被禁用的中断后再次启用轴时

执行一次。

StopMode INPUT INT 0 0 紧急停止

如果禁用轴的请求处于待决状态，则轴将以组

态的急停减速度进行制动。轴在变为静止状态

后被禁用。

1 立即停止

如果禁用轴的请求处于待决状态，则会输出该

设定值 0，并禁用轴。轴将根据驱动器中的组

态进行制动，并转入停止状态。

对于通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器

连接：

禁用轴时，将根据基于频率的减速度，停止脉

冲输出：

• 输出频率 ≥ 100 Hz
减速度： 长 30 ms

• 输出频率 < 100 Hz
减速度：30 ms；2 Hz 时， 长 1.5 s

2 带有加速度变化率控制的紧急停止

如果禁用轴的请求处于待决状态，则轴将以组

态的急停减速度进行制动。如果激活了加速度

变化率控制，会将已组态的加速度变化率考虑

在内。轴在变为静止状态后被禁用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Status OUTPUT BOOL FALSE 轴的使能状态

FALSE 禁用轴。

轴不会执行运动控制命令也不会接受任何新命

令（例外：MC_Reset 命令）

通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器连

接：

轴未回原点。

在禁用轴时，只有在轴停止之后，才会将状态

更改为 FALSE。
TRUE 轴已启用。

轴已就绪，可以执行运动控制命令。

在启用轴时，直到信号“驱动器准备就绪”处

于待决状态之后，才会将状态更改为 TRUE。
在轴组态中，如果未组态“驱动器准备就绪”

驱动器接口，那么状态将会立即更改为 TRUE。
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE “MC_Power”处于活动状态。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 运动控制指令“MC_Power”或相关工艺对象发

生错误。错误原因，请参见“ErrorID”和
“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

说明

如果因出错而停止轴，那么在清除并确认错误之后，会再次自动启用轴。这要求输入参数

“Enable”的值在该过程中保持为 TRUE。

启用带有已组态驱动器接口的轴

要启用轴，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用所需值初始化输入参数“StartMode”和“StopMode”。将输入参数“Enable”设置为 TRUE。
将“启用驱动器”的使能输出更改为 TRUE，以接通驱动器的电源。CPU 将等待驱动器的“驱
动器就绪”信号。
当 CPU 组态完成且输入端出现“驱动器就绪”信号时，将启用轴。输出参数“Status”和工艺对
象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable 的值为 TRUE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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启用不带已组态驱动器接口的轴

要启用轴，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用所需值初始化输入参数“StartMode”和“StopMode”。将输入参数“Enable”设置为 TRUE。轴
已启用。输出参数“Status”和工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable 的值为 TRUE。

禁用轴

要禁用轴，可以按照下列步骤操作：

1. 停止轴。
可以通过工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.StandStill 识别轴何时处于停止状态。

2. 在轴停止后，将输入参数“Enable”设置为 FALSE。
3. 如果输出参数“Busy”和“Status”以及工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable 的值均为 

FALSE，则说明禁用轴已完成。

参见

MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)
MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Power：功能图（V6 及以上版本） (S7-1200)

功能图 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 启用轴之后再次禁用。驱动器将“驱动器准备就绪”信号发送回 CPU 后，可以通过“Status_1”标识

已成功启用轴。

区域 在启用轴之后，如果发生错误，则会禁用轴。在消除错误并通过“MC_Reset”确认后，然后该轴再

次被启用。

① 准确的结束信号取决于所选的驱动装置和 STOP 模式。 

MC_Reset (S7-1200)

MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_Reset”可用于确认“伴随轴停止出现的运行错误”和“组态错误”。关于

这些需要进行确认的错误，请参见“解决方法”(Remedy) 下的“ErrorID 和 ErrorInfo 列表”。   
在 RUN 模式下完成下载后，可将轴组态下载到工作存储器。

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 已经清除了引起这些需确认的待决组态错误的原因（例如，已将定位轴工艺对象中的加

速度更改为有效值）。

超驰响应

任何其它运动控制命令均无法中止 MC_Reset 命令。

新的 MC_Reset 命令不会中止任何其它激活的运动控制命令。

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Restart INPUT BOOL FALSE TRUE 将轴组态从装载存储器下载到工作存储器。仅

可在禁用轴后，才能执行该命令。

请参见有关下载到 CPU 的说明。

FALSE 确认待决的错误

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 错误已确认。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

可通过 MC_Reset 参数，对需要进行确认的错误进行确认

要确认错误，请按照下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 从输入参数“Execute”的上升沿开始确认错误。使用 V7.0 或更高版本的 MC_Reset，可以在启
用轴之前确认已组态的编码器或驱动器上的防止接通错误。

3. 如果输出参数“Done”的值为 TRUE，同时工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Error 的值为 
FALSE，则说明错误已被确认。

说明

使用“重新启动”= FALSE 进行确认

要仅确认错误，请设置“重新启动”= FALSE。重启期间，将不能使用该工艺对象。即使未启

用或未激活轴和编码器，也会确认其中的所有错误。

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)
MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)

MC_Home (S7-1200)

MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

使用“MC_Home”运动控制指令可将轴坐标与实际物理驱动器位置匹配。轴的绝对定位需要

回原点。可执行以下类型的回原点：   
• 主动回原点（Mode = 3）

自动执行回原点步骤。

• 被动回原点（Mode = 2）
被动回原点期间，运动控制指令“MC_Home”不会执行任何回原点运动。用户需通过其它

运动控制指令，执行这一步骤中所需的行进移动。检测到回原点开关时，轴即回原点。

• 直接绝对回原点（Mode = 0）
将当前的轴位置设置为参数“Position”的值。

• 直接相对回原点（Mode = 1）
将当前轴位置的偏移值设置为参数“Position”的值。

• 绝对编码器相对调节 (Mode = 6)
将当前轴位置的偏移值设置为参数“Position”的值。

• 绝对编码器绝对调节 (Mode = 7)
将当前的轴位置设置为参数“Position”的值。

Mode 6 和 7 仅用于带模拟驱动接口的驱动器和 PROFIdrive 驱动器。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。（PROFIdrive 驱动装置 / 模拟量驱动装置连接 Mode = 0 或 1 时无效）

• 以 Mode = 0、1 或 2 启动时不会任何激活 MC_CommandTable 命令。

超驰响应

超驰响应取决于所选的模式：

Mode = 0, 1, 6, 7
任何其它运动控制命令均无法中止 MC_Home 命令。

MC_Home 命令不会中止任何激活的运动控制命令。按照新的回原点位置（输入参数

“Position”的值）进行回原点操作后，将继续执行与位置相关的运动命令。

Mode = 2
可通过下列运动控制命令中止 MC_Home 命令：

• MC_Home 命令 Mode  = 2、3
新的 MC_Home 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 2
按照新的回原点位置（输入参数“Position”的值）进行回原点操作后，将继续执行与位置相关

的运动命令。

Mode = 3
可通过下列运动控制命令中止 MC_Home 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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新的 MC_Home 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode  = 2、3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Position INPUT REAL 0.0 • Mode = 0、2 和 3
完成回原点操作之后，轴的绝对位置

• Mode = 1
对当前轴位置的修正值

限值：

-1.0E12 ≤ Position ≤ 1.0E12

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT INT 0 回原点模式

0 绝对式直接回原点

新的轴位置为参数“Position”位置的

值。

1 相对式直接回原点

新的轴位置等于当前轴位置 + 参数

“Position”位置的值。

2 被动回原点

将根据轴组态进行回原点。回原点

后，将新的轴位置设置为参数

“Position”的值。

如果已引用轴 <轴名称

>.StatusBits.HomingDone = TRUE，
此状态位在附加被动回原点操作期间

保持置位。

3 主动回原点

按照轴组态进行回原点操作。回原点

后，将新的轴位置设置为参数

“Position”的值。

6 绝对编码器调节（相对）

将当前轴位置的偏移值设置为参数

“Position”的值。计算出的绝对值偏移

值保持性地保存在 CPU 内。 (<轴名称

>.StatusSensor.AbsEncoderOffset)
7 绝对编码器调节（绝对）

将当前的轴位置设置为参数“Position”
的值。计算出的绝对值偏移值保持性

地保存在 CPU 内。 (<轴名称

>.StatusSensor.AbsEncoderOffset)
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令已完成

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参

见“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID
ReferenceMarkP
osition

OUTPUT REAL 0.0 显示工艺对象回原点位置（“Done” = TRUE 时有

效）

复位“已回原点”状态

在以下条件下，将复位工艺对象（<轴名>.StatusBits.HomingDone）的“已回原点”状态：

• 通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动装置连接：

– 启动“MC_Home”命令，进行主动回原点

（成功完成回原点操作之后，“已回原点”状态将再次置位。）

– 通过“MC_Power”运动控制指令，禁用轴

– 在自动模式和手动控制之间切换

– CPU 关闭 → 上电后

– CPU 重新启动后 (RUN-STOP → STOP-RUN)
• 带增量式实际值的工艺对象：

– 启动“MC_Home”命令，进行主动回原点

（成功完成回原点操作之后，“已回原点”状态将再次置位。）

– 编码器系统出错或编码器故障

– 重新启动工艺对象

– CPU 关闭 → 上电后

– 存储器复位

– 修改编码器组态

• 带绝对实际值的工艺对象：

– 传感器系统出错/编码器故障

– 更换 CPU
– 修改编码器组态

– 将 CPU 恢复为出厂设置

– 将其它项目传送到控制器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使轴回原点

要使轴回原点，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用这些值提供所需的输入参数，然后在输入参数“Execute”的上升沿开始回原点。

3. 如果输出参数“Done”和工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.HomingDone 的值为 TRUE，则说
明回原点已完成。参考位置可根据变量 <轴名称>.ReferenceMarkPosition 。 

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)

MC_Halt (S7-1200)

MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_Halt”，可停止所有运动并以组态的减速度停止轴。未定义停止位

置。  

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_Halt 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_Halt 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数  

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 速度达到零

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Halt：功能图（V6 及以上版本） (S7-1200)

功能图  

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度：10.0
• 减速度：5.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 轴将由 MC_Halt 命令制动，直至停止为止。通过“Done_2”发出轴停止的信号。

区域 当 MC_Halt 命令对轴进行制动处理时，另一个运动命令会中止该命令。将通过“Abort_2”发出中止

信号。

MC_MoveAbsolute (S7-1200)

MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_MoveAbsolute”启动轴定位运动，以将轴移动到某个绝对位置。   

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

• 轴已回原点。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_MoveAbsolute 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveAbsolute 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positionin
gAxis

- 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Position INPUT REAL 0.0 绝对目标位置

限值： 
-1.0E12 ≤ Position ≤ 1.0E12

Velocity INPUT REAL 10.0 轴的速度

由于所组态的加速度和减速度以及待接近的目标

位置等原因，不会始保持这一速度。

限值：

启动/停止速度 ≤ Velocity ≤  大速度

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Direction INPUT INT 1 轴的运动方向

仅在“模数” 已启用的情况下才评估。“工艺对

象 > 组态 > 扩展参数 > 模数 > 启用模数 
(Technology object > Configuration > 
Extended parameters > Modulo > Enable 
Modulo)
对于 PTO 轴忽略该参数。

0 速度的符号（“Velocity”参数）用于确定

运动的方向。

1 正方向

（从正方向逼近目标位置）

2 负方向

（从负方向逼近目标位置）

3 短距离

（工艺将选择从当前位置开始，到目标

位置的 短距离）

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 达到绝对目标位置

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)
MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveAbsolute：功能图（V6 及以上版本） (S7-1200)

功能图  

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度：10.0
• 减速度：10.0

区域 通过 MC_MoveAbsolute 命令，可将轴移动到绝对位置 1000.0。当轴达到目标位置后，将通过

“Done_1”发出信号。当“Done_1” = TRUE 时，将启动另一个目标位置为 1500.0 的 
MC_MoveAbsolute 命令。由于响应时间的原因（如用户程序的循环时间等），轴将暂时停止（参

见放大后的详细信息）。当轴达到新的目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

区域 可通过另一个 MC_MoveAbsolute 命令中止激活的 MC_MoveAbsolute 命令。将通过“Abort_1”发出

中止信号。之后，轴将会以新的速度移动到新的目标位置 1500.0。到达新的目标位置之后，将通过

“Done_2”发出信号。

MC_MoveRelative (S7-1200)

MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveRelative”，启动相对于起始位置的定位运动。  

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_MoveRelative 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveRelative 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数  

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positionin
gAxis

- 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Distance INPUT REAL 0.0 定位操作的移动距离

限值： 
-1.0E12 ≤ Distance ≤ 1.0E12

Velocity INPUT REAL 10.0 轴的速度

由于所组态的加速度和减速度以及要途经的距离

等原因，不会始终保持这一速度。

限值：

启动/停止速度 ≤ Velocity ≤  大速度

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 目标位置已到达

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)
MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveRelative：功能图（V6 及以上版本） (S7-1200)

功能图

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度：10.0
• 减速度：10.0

区域 轴将通过 MC_MoveRelative 命令移动 1000.0 的距离（“Distance”）。当轴达到目标位置后，将通过

“Done_1”发出信号。“Done_1”= TRUE 时，将启动另一个行进距离为 500.0 的 MC_MoveRelative 命
令。由于响应时间的原因（如用户程序的循环时间等），轴将暂时停止（参见放大后的详细信

息）。当轴达到新的目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

区域 可通过另一个 MC_MoveRelative 命令中止激活的 MC_MoveRelative 命令。将通过“Abort_1”发出中

止信号。之后，轴将以新的速度移动 500.0 的距离（“Distance”）。到达新的目标位置之后，将通过

“Done_2”发出信号。

MC_MoveVelocity (S7-1200)

MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveVelocity”，根据指定的速度连续移动轴。   

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

超驰响应

MC_MoveVelocity 可由下列运动控制命令中止：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveVelocity 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数 

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Velocity INPUT REAL 10.0 轴运动的指定速度

限值：

启动/停止速度 ≤ |Velocity ≤  大速度

（允许“Velocity”= 0.0）
Direction INPUT INT 0 指定方向

0 旋转方向取决于参数“Velocity”值的符号

1 正旋转方向

（将忽略参数“Velocity”值的符号）

2 负旋转方向

（将忽略参数“Velocity”值的符号）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Current INPUT BOOL FALSE 保持当前速度

FALSE “保持当前速度”已禁用。将使用参数

“Velocity”和“Direction”的值。

TRUE “保持当前速度”已启用。而不考虑参

数“Velocity”和“Direction”的值。

当轴继续以当前速度运动时，参数 
"InVelocity 返回值 TRUE。

PositionControll
ed

INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制操作

只要执行指令 MC_MoveVelocity 即应用该参

数。之后，MC_Power 的设置再次适用。

使用 PTO 轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE • "Current" = FALSE:
达到参数“Velocity”中指定的速度。

• "Current" = TRUE:
轴在启动时，以当前速度进行移动。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

说明

PLCopen 版本 2.0
自 V4 起，运动控制指令“MC_MoveVelocity”兼容 PLCopen 版本 2.0。
在命令被覆盖或因错误停止前，无论“Execute”参数如何，“InVelocity”和“Busy”参数都会显示

其各自的状态。有关更多信息，请参见“跟踪激活命令”部分。

速度设定值为零 (Velocity = 0.0) 时的行为

“Velocity”= 0.0 的 MC_MoveVelocity 命令（如 MC_Halt 命令）可中止激活的运动命令，并

使用所组态的减速度停止轴运动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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当轴停止时，至少在一个程序循环内将输出参数“InVelocity”的值指定为 TRUE。 
“Busy”的值在减速过程中为 TRUE，并且随“InVelocity”一起变为 FALSE。如果将参数“Execute”
设置为 TRUE，则“InVelocity”和“Busy”处于锁定状态。

启动“MC_MoveVelocity”命令时，将置位工艺对象的状态位“SpeedCommand”。在轴停止时，

设置状态位“ConstantVelocity”。在启动新的运动命令后，将对这两个位进行调整，以适应新

的情况。

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)
MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveVelocity：功能图（V6 及以上版本） (S7-1200)

功能图

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度：10.0
• 减速度：10.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3432 编程和操作手册, 11/2022



区域 激活的 MC_MoveVelocity 命令通过“InVel_1”发出信号，说明已达到目标速度。该命令随后将由另

一个 MC_MoveVelocity 命令中止。将通过“Abort_1”发出中止信号。达到新的目标速度 15.0 之后，

将通过“InVel_2”发出信号。之后，轴将以新的恒定速度继续移动。

区域 在达到目标速度之前，当前 MC_MoveVelocity 命令将由另一个 MC_MoveVelocity 命令中止。将通

过“Abort_1”发出中止信号。达到新的目标速度 15.0 之后，将通过“InVel_2”发出信号。之后，轴将

以新的恒定速度继续移动。

MC_MoveJog (S7-1200)

MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveJog”，在点动模式下以指定的速度连续移动轴。例如，可以使

用该运动控制指令进行测试和调试。   

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_MoveJog 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3433



新的 MC_MoveJog 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 轴工艺对象

JogForward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中所指定的速度，正向移动。

JogBackward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中指定的速度，反向移动。

如果两个参数同时为 TRUE，轴将根据所组态的减速度直至停止。通过参数“Error”、“ErrorID”和“ErrorInfo”，指

出了错误。

Velocity INPUT REAL 10.0 点动模式的预设速度

限值：

启动/停止速度 ≤ 速度 ≤ 大速度

PositionControll
ed

INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制操作

只要执行指令 MC_MoveJog 即应用该参数。之

后，MC_Power 的设置再次适用。

使用 PTO 轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE 达到参数“Velocity”中指定的速度。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)
MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveJog：功能图（V6 及以上版本） (S7-1200)

功能图

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度：10.0
• 减速度：5.0

区域 在点动模式下，轴通过“Jog_F”正向移动。达到目标速度 50.0 之后，将通过“InVel_1”发出信号。复位

“Jog_F”之后，将制动轴并逐步停止。

区域 在点动模式下，轴通过“Jog_B”反向移动。达到目标速度 -50.0 之后，将通过“InVel_1”发出信号。 
“Jog_B”置位后，参数“Velocity”的值会更改为 25.0。“InVel_1”复位，轴制动。达到新的目标速度 
-25.0 之后，将通过“InVel_1”发出信号。复位“Jog_B”之后，将制动轴并逐步停止。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_CommandTable (S7-1200)

MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_CommandTable”可将多个单独的轴控制命令组合到一个运动顺序中。

“MC_CommandTable”适用于通过 PTO (Pulse Train Output) 连接驱动器的轴。 

要求

• 定位轴工艺对象已插入且已正确组态。

• 驱动器通过 PTO (Pulse Train Output) 进行连接。

• 命令表工艺对象已插入并且组态正确。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_CommandTable 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_CommandTable 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

当启动第一个“Positioning Relative”、“Positioning Absolute”、“Velocity set point”或“Halt”命
令时，将取消激活的运动控制命令。

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 轴工艺对象

CommandT
able

INPUT TO_Command
Table

- 命令表工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 命令表在上升沿时启动

StartStep INPUT INT 1 定义命令表应开始执行的步

限值：

1 ≤ StartStep ≤ EndStep
EndStep INPUT INT 32 定义命令表应结束执行的步

限值：

StartStep ≤ EndStep ≤ 32
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已成功执行命令表

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令表

CommandA
borted

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已通过另一个命令取消命令表。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令表期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID
CurrentStep OUTPUT INT 0 当前正在执行的命令表中的步

StepCode OUTPUT WORD 16#0000 当前正在执行的步的用户定义的数值/位模式

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)

MC_ChangeDynamic (S7-1200)

MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

使用运动控制指令“MC_ChangeDynamic”可以更改轴的下列设置：   
• 更改加速时间（加速度）值

• 更改减速时间（减速度）值

• 更改急停减速时间（急停减速度）值

• 更改平滑时间（冲击）值

有关上述更改产生的影响，请参见变量的说明。

要求

定位轴工艺对象已正确组态。

超驰响应

任何其它运动控制命令均无法中止 MC_ChangeDynamic 命令。

新的 MC_ChangeDynamic 命令不会中止任何激活的运动控制命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

ChangeRa
mpUp

INPUT BOOL FALSE TRUE 按照输入参数“RampUpTime”更改加速时间

RampUpTi
me

INPUT REAL 5.00 不使用冲击限制时，将轴从停止状态加速到组态的

大速度所需的时间（以秒为单位）。

更改将会影响变量 <轴名称>. 
Config.DynamicDefaults.Acceleration。有关上述更

改产生的影响，请参见变量的说明。

ChangeRa
mpDown

INPUT BOOL FALSE TRUE 更改减速时间以与输入参数

“RampDownTime”相对应

RampDow
nTime

INPUT REAL 5.00 不使用冲击限制器时，将轴从组态的 大速度减速到

停止状态所需的时间（以秒为单位）。

更改将会影响变量 <轴名称>. 
Config.DynamicDefaults.Deceleration 。有关上述更

改产生的影响，请参见变量的说明。

ChangeE
mergency

INPUT BOOL FALSE TRUE 按照输入参数“EmergencyRampTime”更改急

停减速时间

Emergenc
yRampTi
me

INPUT REAL 2.00 在急停模式下不使用冲击限制器时，将轴从组态的

大速度减速到停止状态所需的时间（以秒为单位）。 
更改将会影响变量 <轴名称>. 
Config.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration 。
有关上述更改产生的影响，请参见变量的说明。

ChangeJer
kTime

INPUT BOOL FALSE TRUE 按照输入参数“JerkTime”更改平滑时间

JerkTime INPUT REAL 0.25 用于轴加速斜坡和轴减速斜坡的平滑时间（以秒为单

位）

更改将会影响变量 <轴名称>. 
Config.DynamicDefaults.Jerk 。有关上述更改产生的

影响，请参见变量的说明。

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 更改的值已写入工艺数据块。变量的说明将显

示更改生效的时间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

说明

在输入参数“RampUpTime”、“RampDownTime”、“EmergencyRampTime”和“JerkTime”中，

输入值可能会导致以下生成的参数超出允许的限值范围：“加速度”(Acceleration)、“减速

度”(Deceleration）、“急停减速度”(Emergency stop deceleration) 和“冲击”(Jerk)。
请确保输入处于有效范围内，同时注意“动态”部分给出的等式和限值。

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)
MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_ReadParam (S7-1200)

MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

“MC_ReadParam”运动控制指令可连续读取轴的运动数据和状态消息。相应变量的当前值在

命令的起始处决定。

可以读取以下运动数据和状态消息：   
• 工艺版本 V4 及更高版本：

– 轴的位置设定值

– 轴的速度设定值和实际值

– 轴距目标位置的当前距离

– 轴的目标位置

• 工艺版本 V5 及更高版本的其它信息：

– 轴的实际位置

– 轴的实际速度

– 当前的跟随误差

– 驱动器状态

– 编码器状态

– 状态位

– 错误位

要求

定位轴工艺对象已正确组态。

超驰响应

任何其它运动控制命令均无法中止 MC_ReadParam 命令。

新的 MC_ReadParam 命令不会中止任何激活的运动控制命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 读取通过“Parameter”指定的变量并将值存储

在通过“Value”指定的目标地址中。

FALSE 不会更新已分配的运动数据

Parameter INPUT VARIANT 
(REAL)

- 指向要读取的值的 VARIANT 指针。允许使用下列变

量： 
• <轴名称>.Position
• <轴名称>.Velocity
• <轴名称>.ActualPosition
• <轴名称>.ActualVelocity
• <轴名称>.StatusPositioning.<变量名称>
• <轴名称>.StatusDrive.<变量名称>
• <轴名称>.StatusSensor.<变量名称>
• <轴名称>.StatusBits.<变量名称>
• <轴名称>.ErrorBits.<变量名称>
有关指定变量的说明和变量结构，请参见附录

AUTOHOTSPOT。
Value INOUT VARIANT 

(REAL)
- 指向写入所读取值的目标变量或目标地址的 VARIANT 

指针。

Valid OUTPUT BOOL FALSE TRUE 读取的值有效。

FALSE 读取的值无效。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)
MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (页 3444)

MC_WriteParam (S7-1200)

MC_WriteParam：写入定位轴的变量（V6 及以上版本） (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_WriteParam”可在用户程序中写入定位轴工艺对象的变量。与用户程序中

变量的赋值不同的是，“MC_WriteParam”还可以更改只读变量的值。 
有关变量、写入变量的条件以及变量生效的时间，请参见工艺对象变量的说明。

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。 
• 要在用户程序中写入只读变量，必须禁用轴。

• 更改需要重新启动的变量不能使用“MC_WriteParam”写入。

超驰响应

任何其它运动控制命令均无法中止 MC_WriteParam 命令。

新的 MC_WriteParam 命令不会中止任何激活的运动控制命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Parameter INPUT VARIANT (BOOL, 
INT, DINT, UDINT, 
REAL)

- 指向要写入的工艺对象变量定位轴

（目标地址）的 VARIANT 指针

Value INPUT VARIANT (BOOL, 
INT, DINT, UDINT, 
REAL)

- 指向要写入的值（源地址）的 
VARIANT 指针

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 值已写入

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原

因，请参见“ErrorID”和
“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V6 及更高版本 (页 3403)
MC_Reset：确认故障，重新启动工艺对象（V6 及以上版本） (页 3408)
MC_Home：使轴归位，设置参考点（V6 及以上版本） (页 3410)
MC_Halt：停止轴（V6 及以上版本） (页 3415)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位（V6 及以上版本） (页 3419)
MC_MoveRelative：轴的相对定位（V6 及以上版本） (页 3424)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴（V6 及以上版本） (页 3428)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴（V6 及以上版本） (页 3433)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令（V6 及以上版本） (页 3437)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置（V6 及以上版本） (页 3439)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据（V6 及以上版本） (页 3442)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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S7-1200 运动控制系统 V4...5 (S7-1200)

MC_Power (S7-1200)

MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (S7-1200)

说明

“MC_Power”运动控制指令可启用或禁用轴。   

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 没有待决的启用/禁止错误。

超驰响应

运动控制命令无法中止“MC_Power”的执行。

禁用轴（输入参数“Enable”= FALSE）之后，将根据所选“StopMode”中止相关工艺对象的所

有运动控制命令。

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis - 轴工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 轴已启用。 
FALSE 根据组态的“StopMode”中断当前所有作业。 

停止并禁用轴。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StopMode INPUT INT 0 0 紧急停止

如果禁用轴的请求处于待决状态，则轴将以组

态的急停减速度进行制动。 轴在变为静止状态

后被禁用。

1 立即停止

如果禁用轴的请求处于待决状态，则会输出该

设定值 0，并禁用轴。轴将根据驱动器中的组

态进行制动，并转入停止状态。

对于通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器

连接：

禁用轴时，将根据基于频率的减速度，停止脉

冲输出：

• 输出频率 ≥ 100 Hz
减速度： 长 30 ms

• 输出频率 < 100 Hz
减速度： 30 ms；2 Hz 时， 长 1.5 s

2 带有加速度变化率控制的紧急停止

如果禁用轴的请求处于待决状态，则轴将以组

态的急停减速度进行制动。 如果激活了加速度

变化率控制，会将已组态的加速度变化率考虑

在内。 轴在变为静止状态后被禁用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Status OUTPUT BOOL FALSE 轴的使能状态

FALSE 禁用轴。

轴不会执行运动控制命令也不会接受任何新命

令（例外： MC_Reset 命令）。

通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器连

接：

轴未回原点。

在禁用轴时，只有在轴停止之后，才会将状态

更改为 FALSE。
TRUE 轴已启用。

轴已就绪，可以执行运动控制命令。

在启用轴时，直到信号“驱动器准备就绪”处

于待决状态之后，才会将状态更改为 TRUE。 
在轴组态中，如果未组态“驱动器准备就绪”

驱动器接口，那么状态将会立即更改为 TRUE。
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE "“MC_Power”处于活动状态。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 运动控制指令“MC_Power”或相关工艺对象发

生错误。 错误原因，请参见“ErrorID”和
“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

说明

如果因出错而停止轴，那么在清除并确认错误之后，会再次自动启用轴。 这要求输入参数

“Enable”的值在该过程中保持为 TRUE。

启用带有已组态驱动器接口的轴

要启用轴，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用所需值对输入参数“StopMode”进行初始化。 将输入参数“Enable”设置为 TRUE。
将“启用驱动器”的使能输出更改为 TRUE，以接通驱动器的电源。 CPU 将等待驱动器的“驱
动器就绪”信号。
当 CPU 组态完成且输入端出现“驱动器就绪”信号时，将启用轴。输出参数“Status”和工艺对
象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable 的值为 TRUE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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启用不带已组态驱动器接口的轴

要启用轴，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用所需值对输入参数“StopMode”进行初始化。 将输入参数“Enable”设置为 TRUE。 轴已启
用。 输出参数“Status”和工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable 的值为 TRUE。

禁用轴

要禁用轴，可以按照下列步骤操作：

1. 停止轴。
可以通过工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.StandStill 识别轴何时处于停止状态。

2. 在轴停止后，将输入参数“Enable”设置为 FALSE。
3. 如果输出参数“Busy”和“Status”以及工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable 的值均为 

FALSE，则说明禁用轴已完成。

参见

MC_Power：功能图 V4...5 (页 3450)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)
MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Power：功能图 V4...5 (S7-1200)

功能图

① 启用轴之后再次禁用。 驱动器将“驱动器准备就绪”信号发送回 CPU 后，可以通过“Status_1”标识已成

功启用轴。

② 在启用轴之后，如果发生错误，则会禁用轴。 在消除错误并通过“MC_Reset”确认后， 然后该轴再次被启

用。

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Reset (S7-1200)

MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_Reset”可用于确认“伴随轴停止出现的运行错误”和“组态错误”。 关
于这些需要进行确认的错误，请参见“解决方法”(Remedy) 下的“ErrorID 和 ErrorInfo 列
表”。   
在 RUN 模式下完成下载后，可将轴组态下载到工作存储器。

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 已经清除了引起这些需确认的待决组态错误的原因（例如，已将定位轴工艺对象中的加

速度更改为有效值）。

超驰响应

任何其它运动控制命令均无法中止 MC_Reset 命令。

新的 MC_Reset 命令不会中止任何其它激活的运动控制命令。

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Restart INPUT BOOL FALSE TRUE 将轴组态从装载存储器下载到工作存储器。 仅
可在禁用轴后，才能执行该命令。

请参见有关下载到 CPU 的说明。

FALSE 确认待决的错误

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 错误已确认。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3451



参数 声明 数据类型 默认值 说明

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

可通过 MC_Reset 参数，对需要进行确认的错误进行确认

要确认错误，请按照下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 从输入参数“Execute”的上升沿开始确认错误。

3. 如果输出参数“Done”的值为 TRUE，同时工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Error 的值为 
FALSE，则说明错误已被确认。

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)
MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Home (S7-1200)

MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (S7-1200)

说明

使用“MC_Home”运动控制指令可将轴坐标与实际物理驱动器位置匹配。轴的绝对定位需要

回原点。可执行以下类型的回原点：   
• 主动回原点（Mode = 3）

自动执行回原点步骤。

• 被动回原点（Mode = 2）
被动回原点期间，运动控制指令“MC_Home”不会执行任何回原点运动。用户需通过其它

运动控制指令，执行这一步骤中所需的行进移动。检测到回原点开关时，轴即回原点。

• 直接绝对回原点（Mode = 0）
将当前的轴位置设置为参数“Position”的值。

• 直接相对回原点（Mode = 1）
将当前轴位置的偏移值设置为参数“Position”的值。

• 绝对编码器相对调节 (Mode = 6)
将当前轴位置的偏移值设置为参数“Position”的值。

• 绝对编码器绝对调节 (Mode = 7)
将当前的轴位置设置为参数“Position”的值。

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

• 以 Mode = 0、1 或 2 启动时不会任何激活 MC_CommandTable 命令。

超驰响应

超驰响应取决于所选的模式：

Mode = 0, 1, 6, 7
任何其它运动控制命令均无法中止 MC_Home 命令。

MC_Home 命令不会中止任何激活的运动控制命令。按照新的回原点位置（输入参数

“Position”的值）进行回原点操作后，将继续执行与位置相关的运动命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Mode = 2
可通过下列运动控制命令中止 MC_Home 命令：

• MC_Home 命令 Mode  = 2、3
新的 MC_Home 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 2
按照新的回原点位置（输入参数“Position”的值）进行回原点操作后，将继续执行与位置相关

的运动命令。

Mode = 3
可通过下列运动控制命令中止 MC_Home 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_Home 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode  = 2、3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Position INPUT REAL 0.0 • Mode = 0、2 和 3
完成回原点操作之后，轴的绝对位置

• Mode = 1
对当前轴位置的修正值

限值：

-1.0e12 ≤ Position ≤ 1.0e12

Mode INPUT INT 0 回原点模式

0 绝对式直接归位

新的轴位置为参数“Position”位置的

值。

1 相对式直接归位

新的轴位置等于当前轴位置 + 参数

“Position”位置的值。

2 被动回原点

将根据轴组态进行回原点。回原点

后，将新的轴位置设置为参数

“Position”的值。

3 主动回原点

按照轴组态进行回原点操作。回原点

后，将新的轴位置设置为参数

“Position”的值。

6 绝对编码器调节（相对）

将当前轴位置的偏移值设置为参数

“Position”的值。计算出的绝对值偏移

值保持性地保存在 CPU 内。 (<轴名称

>.StatusSensor.AbsEncoderOffset)
7 绝对编码器调节（绝对）

将当前的轴位置设置为参数“Position”
的值。计算出的绝对值偏移值保持性

地保存在 CPU 内。 (<轴名称

>.StatusSensor.AbsEncoderOffset)
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令已完成

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参

见“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

复位“已归位”状态

在以下条件下，将复位工艺对象（<轴名>.StatusBits.HomingDone）的“已归位”状态：

• 通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动装置连接：

– 启动“MC_Home”命令，进行主动归位

（成功完成回原点操作之后，“已归位”状态将再次置位。）

– 通过“MC_Power”运动控制指令，禁用轴

– 在自动模式和手动控制之间切换

– CPU 关闭 -> 上电后

– CPU 重新启动后 (RUN-STOP -> STOP-RUN)
• 带增量式实际值的工艺对象：

– 启动“MC_Home”命令，进行主动归位

（成功完成回原点操作之后，“已归位”状态将再次置位。）

– 编码器系统出错或编码器故障

– 重新启动工艺对象

– CPU 关闭 → 上电后

– 存储器复位

– 修改编码器组态

• 带绝对实际值的工艺对象：

– 传感器系统出错/编码器故障

– 更换 CPU
– 修改编码器组态

– 将 CPU 恢复为出厂设置

– 将其它项目传送到控制器

指令
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使轴回原点

要使轴回原点，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用这些值提供所需的输入参数，然后在输入参数“Execute”的上升沿开始归位。

3. 如果输出参数“Done”和工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.HomingDone 的值为 TRUE，则说
明回原点已完成。

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

MC_Halt (S7-1200)

MC_Halt：停止轴 V4...5 (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_Halt”，可停止所有运动并以组态的减速度停止轴。 未定义停止位置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_Halt 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_Halt 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 速度达到零

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

MC_Halt：功能图 V4...5 (页 3460)
MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Halt：功能图 V4...5 (S7-1200)

功能图

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度： 10.0
• 减速度： 5.0

① 轴将由 MC_Halt 命令制动，直至停止为止。 通过“Done_2”发出轴停止的信号。

② 当 MC_Halt 命令对轴进行制动处理时，另一个运动命令会中止该命令。 将通过“Abort_2”发出中止信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)

MC_MoveAbsolute (S7-1200)

MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_MoveAbsolute”启动轴定位运动，以将轴移动到某个绝对位置。

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

• 轴已回原点。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_MoveAbsolute 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveAbsolute 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positionin
gAxis

- 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Position INPUT REAL 0.0 绝对目标位置

限值： 
-1.0e12 ≤ Position ≤ 1.0e12

Velocity INPUT REAL 10.0 轴的速度

由于所组态的加速度和减速度以及待接近的目标

位置等原因，不会始保持这一速度。

限值：

启动/停止速度 ≤ Velocity ≤  大速度

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 达到绝对目标位置

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

MC_MoveAbsolute：功能图 V4...5 (页 3464)
MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveAbsolute：功能图 V4...5 (S7-1200)

功能图

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度：10.0
• 减速度： 10.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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① 通过 MC_MoveAbsolute 命令，可将轴移动到绝对位置 1000.0。 当轴达到目标位置后，将通过“Done_1”
发出信号。 当“Done_1” = TRUE 时，将启动另一个目标位置为 1500.0 的 MC_MoveAbsolute 命令。 由于

响应时间的原因（如用户程序的循环时间等），轴将暂时停止（参见放大后的详细信息）。 当轴达到新

的目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

② 可通过另一个 MC_MoveAbsolute 命令中止激活的 MC_MoveAbsolute 命令。 将通过“Abort_1”发出中止

信号。 之后，轴将会以新的速度移动到新的目标位置 1500.0。 到达新的目标位置之后，将通过“Done_2”
发出信号。

参见

MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)

MC_MoveRelative (S7-1200)

MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveRelative”，启动相对于起始位置的定位运动。

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_MoveRelative 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveRelative 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positionin
gAxis

- 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Distance INPUT REAL 0.0 定位操作的移动距离

限值： 
-1.0e12 ≤ Distance  ≤ 1.0e12

Velocity INPUT REAL 10.0 轴的速度

由于所组态的加速度和减速度以及要途经的距离

等原因，不会始终保持这一速度。

限值：

启动/停止速度 ≤ Velocity ≤  大速度

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 目标位置已到达

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

MC_MoveRelative：功能图 V4...5 (页 3468)
MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)
MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveRelative：功能图 V4...5 (S7-1200)

功能图

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度：10.0
• 减速度： 10.0

① 轴将通过 MC_MoveRelative 命令移动 1000.0 的距离（“Distance”）。 当轴达到目标位置后，将通过

“Done_1”发出信号。 “Done_1”= TRUE 时，将启动另一个行进距离为 500.0 的 MC_MoveRelative 命令。 由
于响应时间的原因（如用户程序的循环时间等），轴将暂时停止（参见放大后的详细信息）。 当轴达到

新的目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

② 可通过另一个 MC_MoveRelative 命令中止激活的 MC_MoveRelative 命令。 将通过“Abort_1”发出中止信

号。 之后，轴将以新的速度移动 500.0 的距离（“Distance”）。 到达新的目标位置之后，将通过“Done_2”
发出信号。

参见

MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)

MC_MoveVelocity (S7-1200)

MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveVelocity”，根据指定的速度连续移动轴。   

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

超驰响应

MC_MoveVelocity 可由下列运动控制命令中止：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveVelocity 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数 

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Velocity INPUT REAL 10.0 轴运动的指定速度

限值：

启动/停止速度 ≤ |Velocity ≤  大速度

（允许“Velocity”= 0.0）
Direction INPUT INT 0 指定方向

0 旋转方向取决于参数“Velocity”值的符号

1 正旋转方向

（将忽略参数“Velocity”值的符号）

2 负旋转方向

（将忽略参数“Velocity”值的符号）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Current INPUT BOOL FALSE 保持当前速度

FALSE “保持当前速度”已禁用。将使用参数

“Velocity”和“Direction”的值。

TRUE “保持当前速度”已启用。而不考虑参

数“Velocity”和“Direction”的值。

当轴继续以当前速度运动时，参数 
"InVelocity 返回值 TRUE。

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE • "Current" = FALSE:
达到参数“Velocity”中指定的速度。

• "Current" = TRUE:
轴在启动时，以当前速度进行移动。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

说明

PLCopen 版本 2.0
自 V4 起，运动控制指令“MC_MoveVelocity”兼容 PLCopen 版本 2.0。
在命令被覆盖或因错误停止前，无论“Execute”参数如何，“InVelocity”和“Busy”参数都会显示

其各自的状态。有关更多信息，请参见“跟踪激活命令”部分。

速度设定值为零 (Velocity = 0.0) 时的行为

“Velocity”= 0.0 的 MC_MoveVelocity 命令（如 MC_Halt 命令）可中止激活的运动命令，并

使用所组态的减速度停止轴运动。

当轴停止时，至少在一个程序循环内将输出参数“InVelocity”的值指定为 TRUE。 
“Busy”的值在减速过程中为 TRUE，并且随“InVelocity”一起变为 FALSE。如果将参数“Execute”
设置为 TRUE，则“InVelocity”和“Busy”处于锁定状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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启动“MC_MoveVelocity”命令时，将置位工艺对象的状态位“SpeedCommand”。在轴停止时，

设置状态位“ConstantVelocity”。在启动新的运动命令后，将对这两个位进行调整，以适应新

的情况。

参见

MC_MoveVelocity：功能图 V4...5 (页 3473)
MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)
MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveVelocity：功能图 V4...5 (S7-1200)

功能图

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度： 10.0
• 减速度： 10.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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① 激活的 MC_MoveVelocity 命令通过“InVel_1”发出信号，说明已达到目标速度。 该命令随后将由另一个 
MC_MoveVelocity 命令中止。 将通过“Abort_1”发出中止信号。 达到新的目标速度 15.0 之后，将通过

“InVel_2”发出信号。 之后，轴将以新的恒定速度继续移动。

② 在达到目标速度之前，当前 MC_MoveVelocity 命令将由另一个 MC_MoveVelocity 命令中止。 将通过

“Abort_1”发出中止信号。 达到新的目标速度 15.0 之后，将通过“InVel_2”发出信号。 之后，轴将以新的

恒定速度继续移动。

参见

MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)

MC_MoveJog (S7-1200)

MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveJog”，在点动模式下以指定的速度连续移动轴。例如，可以使

用该运动控制指令进行测试和调试。   

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_MoveJog 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveJog 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 轴工艺对象

JogForward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中所指定的速度，正向移动。

JogBackward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中指定的速度，反向移动。

如果两个参数同时为 TRUE，轴将根据所组态的减速度直至停止。通过参数“Error”、“ErrorID”和“ErrorInfo”，指

出了错误。

Velocity INPUT REAL 10.0 点动模式的预设速度

限值：

启动/停止速度 ≤ 速度 ≤ 大速度

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE 达到参数“Velocity”中指定的速度。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

MC_MoveJog：功能图 V4...5 (页 3477)
MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)
MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveJog：功能图 V4...5 (S7-1200)

功能图

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度： 10.0
• 减速度： 5.0

① 在点动模式下，轴通过“Jog_F”正向移动。 达到目标速度 50.0 之后，将通过“InVel_1”发出信号。 复位

“Jog_F”之后，将制动轴并逐步停止。

② 在点动模式下，轴通过“Jog_B”反向移动。 达到目标速度 -50.0 之后，将通过“InVel_1”发出信号。 
“Jog_B”置位后，参数“Velocity”的值会更改为 25.0。 “InVel_1”复位后，将制动轴。 达到新的目标速度 
-25.0 之后，将通过“InVel_1”发出信号。 复位“Jog_B”之后，将制动轴并逐步停止。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)

MC_CommandTable (S7-1200)

MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_CommandTable”可将多个单独的轴控制命令组合到一个运动顺序中。

“MC_CommandTable”适用于采用通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器连接的轴。 

要求

• 定位轴工艺对象已插入且已正确组态。

• 驱动器通过 PTO (Pulse Train Output) 进行连接。

• 命令表工艺对象已插入并且组态正确。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_CommandTable 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_CommandTable 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

当启动第一个“Positioning Relative”、“Positioning Absolute”、“Velocity set point”或“Halt”命
令时，将取消激活的运动控制命令。

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 轴工艺对象

CommandT
able

INPUT TO_Command
Table

- 命令表工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 命令表在上升沿时启动

StartStep INPUT INT 1 定义命令表应开始执行的步

限值：

1 ≤ StartStep ≤ EndStep
EndStep INPUT INT 32 定义命令表应结束执行的步

限值：

StartStep ≤ EndStep ≤ 32
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已成功执行命令表

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令表

CommandA
borted

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已通过另一个命令取消命令表。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令表期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID
CurrentStep OUTPUT INT 0 当前正在执行的命令表中的步

StepCode OUTPUT WORD 16#0000 当前正在执行的步的用户定义的数值/位模式

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)
MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

MC_ChangeDynamic (S7-1200)

MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (S7-1200)

说明

使用运动控制指令“MC_ChangeDynamic”可以更改轴的下列设置：

• 更改加速时间（加速度）值

• 更改减速时间（减速度）值

• 更改急停减速时间（急停减速度）值

• 更改平滑时间（冲击）值

有关上述更改产生的影响，请参见变量的说明。

要求

定位轴工艺对象已正确组态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

任何其它运动控制命令均无法中止 MC_ChangeDynamic 命令。

新的 MC_ChangeDynamic 命令不会中止任何激活的运动控制命令。

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

ChangeRa
mpUp

INPUT BOOL FALSE TRUE 按照输入参数“RampUpTime”更改加速时间

RampUpTi
me

INPUT REAL 5.00 不使用冲击限制时，将轴从停止状态加速到组态的

大速度所需的时间（以秒为单位）。

更改将影响变量 <轴名称>. 
Config.DynamicDefaults.Acceleration。有关上述更

改产生的影响，请参见变量的说明。

ChangeRa
mpDown

INPUT BOOL FALSE TRUE 更改减速时间以与输入参数

“RampDownTime”相对应

RampDow
nTime

INPUT REAL 5.00 不使用冲击限制器时，将轴从组态的 大速度减速到

停止状态所需的时间（以秒为单位）。

更改将影响变量 <轴名称>. 
Config.DynamicDefaults.Deceleration 。有关上述更

改产生的影响，请参见变量的说明。

ChangeE
mergency

INPUT BOOL FALSE TRUE 按照输入参数“EmergencyRampTime”更改急

停减速时间

Emergenc
yRampTi
me

INPUT REAL 2.00 在急停模式下不使用冲击限制器时，将轴从组态的

大速度减速到停止状态所需的时间（以秒为单位）。 
更改将影响变量 <轴名称>. 
Config.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration 。
有关上述更改产生的影响，请参见变量的说明。

ChangeJer
kTime

INPUT BOOL FALSE TRUE 按照输入参数“JerkTime”更改平滑时间

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

JerkTime INPUT REAL 0.25 用于轴加速斜坡和轴减速斜坡的平滑时间（以秒为单

位）

更改将影响变量 <轴名称>. 
Config.DynamicDefaults.Jerk 。有关上述更改产生的

影响，请参见变量的说明。

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 更改的值已写入工艺数据块。 变量的说明将显

示更改生效的时间。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

说明

在输入参数“RampUpTime”、“RampDownTime”、“EmergencyRampTime”和“JerkTime”中，

输入值可能会导致以下生成的参数超出允许的限值范围： “加速度”(Acceleration)、“减速

度”(Deceleration）、“急停减速度”(Emergency stop deceleration) 和“冲击”(Jerk)。
请确保输入处于有效范围内，同时注意“动态”部分给出的等式和限值。

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)
MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_ReadParam (S7-1200)

MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (S7-1200)

说明

“MC_ReadParam”运动控制指令可连续读取轴的运动数据和状态消息。 相应变量的当前值在

命令的起始处决定。

可以读取以下运动数据和状态消息：   
• 工艺版本 V4 及更高版本：

– 轴的位置设定值

– 轴的速度设定值和实际值

– 轴距目标位置的当前距离

– 轴的目标位置

• 工艺版本 V5 及更高版本的其它信息：

– 轴的实际位置

– 轴的实际速度

– 当前的跟随误差

– 驱动器状态

– 编码器状态

– 状态位

– 错误位

要求

定位轴工艺对象已正确组态。

超驰响应

任何其它运动控制命令均无法中止 MC_ReadParam 命令。

新的 MC_ReadParam 命令不会中止任何激活的运动控制命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 读取通过“Parameter”指定的变量并将值存储

在通过“Value”指定的目标地址中。

FALSE 不会更新已分配的运动数据

Parameter INPUT VARIANT 
(REAL)

- 指向要读取的值的 VARIANT 指针。 允许使用下列变

量：

• <轴名称>.Position
• <轴名称>.Velocity
• <轴名称>.ActualPosition
• <轴名称>.ActualVelocity
• <轴名称>.StatusPositioning.<变量名称>
• <轴名称>.StatusDrive.<变量名称>
• <轴名称>.StatusSensor.<变量名称>
• <轴名称>.StatusBits.<变量名称>
• <轴名称>.ErrorBits.<变量名称>
有关指定变量的说明和变量结构，请参见附录

AUTOHOTSPOT。
Value INOUT VARIANT 

(REAL)
- 指向写入所读取值的目标变量或目标地址的 VARIANT 

指针。

Valid OUTPUT BOOL FALSE TRUE 读取的值有效。

FALSE 读取的值无效。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)
MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)
MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (页 3485)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

MC_WriteParam (S7-1200)

MC_WriteParam：写入定位轴的变量 V4...5 (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_WriteParam”可在用户程序中写入定位轴工艺对象的变量。与用户程序中

变量的赋值不同的是，“MC_WriteParam”还可以更改只读变量的值。 
有关变量、写入变量的条件以及变量生效的时间，请参见工艺对象变量的说明。

要求

• 定位轴工艺对象已正确组态。 
• 要在用户程序中写入只读变量，必须禁用轴。

超驰响应

任何其它运动控制命令均无法中止 MC_WriteParam 命令。

新的 MC_WriteParam 命令不会中止任何激活的运动控制命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Parameter INPUT VARIANT (BOOL, 
INT, DINT, UDINT*, 
REAL)
*) V5 及以上版本

- 指向要写入的工艺对象变量定位轴

（目标地址）的 VARIANT 指针

Value INPUT VARIANT (BOOL, 
INT, DINT, UDINT*, 
REAL)
*) V5 及以上版本

- 指向要写入的值（源地址）的 
VARIANT 指针

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 值已写入

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原

因，请参见“ErrorID”和
“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V4...5 (页 3446)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V4...5 (页 3451)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V4...5 (页 3453)
MC_Halt：停止轴 V4...5 (页 3457)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V4...5 (页 3461)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V4...5 (页 3465)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V4...5 (页 3469)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4...5 (页 3474)
MC_CommandTable：按照运动顺序运行轴命令 V4...5 (页 3478)
MC_ChangeDynamic：更改轴的动态设置 V4...5 (页 3480)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_ReadParam：连续读取定位轴的运动数据 V4...5 (页 3483)
S7-1200 运动控制 V1...3 (页 3487)

S7-1200 运动控制 V1...3 (S7-1200)

MC_Power (S7-1200)

MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (S7-1200)

说明

“MC_Power”运动控制指令可启用或禁用轴。   

要求

• 已正确组态轴工艺对象。

• 没有待决的启用/禁止错误。

超驰响应

运动控制命令无法中止“MC_Power”的执行。

禁用轴（输入参数“Enable”= FALSE）之后，将根据所选“StopMode”中止相关工艺对象的所

有运动控制命令。

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis_1 - 轴工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 运动控制尝试启用轴。 
FALSE 根据组态的“StopMode”中断当前所有作业。 

停止并禁用轴。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StopMode INPUT INT 0 0 紧急停止

如果禁用轴的请求处于待决状态，则轴将以组

态的急停减速度进行制动。 轴在变为静止状态

后被禁用。

1 立即停止

如果禁用轴的请求处于待决状态，则会在不减

速的情况下禁用轴。 脉冲输出立即停止。

2 带有加速度变化率控制的紧急停止

如果禁用轴的请求处于待决状态，则轴将以组

态的急停减速度进行制动。 如果激活了加速度

变化率控制，会将已组态的加速度变化率考虑

在内。 轴在变为静止状态后被禁用。

Status OUTPUT BOOL FALSE 轴的使能状态

FALSE 禁用轴。

轴不会执行运动控制命令也不会接受任何新命

令（例外： MC_Reset 命令）。

轴未回原点。

在禁用轴时，只有在轴停止之后，才会将状态

更改为 FALSE。
TRUE 轴已启用。

轴已就绪，可以执行运动控制命令。

在启用轴时，直到信号“驱动器准备就绪”处

于待决状态之后，才会将状态更改为 TRUE。 
在轴组态中，如果未组态“驱动器准备就绪”

驱动器接口，那么状态将会立即更改为 TRUE。
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE "“MC_Power”处于活动状态。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 运动控制指令“MC_Power”或相关工艺对象发

生错误。 错误原因，请参见“ErrorID”和
“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

如果因出错而停止轴，那么在清除并确认错误之后，会再次自动启用轴。 这要求输入参数

“Enable”的值在该过程中保持为 TRUE。

启用带有已组态驱动器接口的轴

要启用轴，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用所需值对输入参数“StopMode”进行初始化。 将输入参数“Enable”设置为 TRUE。
将“启用驱动器”的使能输出更改为 TRUE，以接通驱动器的电源。 CPU 将等待驱动器的“驱
动器就绪”信号。
当 CPU 组态完成且输入端出现“驱动器就绪”信号时，将启用轴。 输出参数“Status”和工艺
对象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable 的值为 TRUE。

启用不带已组态驱动器接口的轴

要启用轴，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用所需值对输入参数“StopMode”进行初始化。 将输入参数“Enable”设置为 TRUE。 轴已启
用。 输出参数“Status”和工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable 的值为 TRUE。

禁用轴

要禁用轴，可以按照下列步骤操作：

1. 停止轴。
可以通过工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.StandStill 识别轴何时处于停止状态。

2. 在轴停止后，将输入参数“Enable”设置为 FALSE。
3. 如果输出参数“Busy”和“Status”以及工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable 的值均为 

FALSE，则说明禁用轴已完成。

参见

S7-1200 运动控制系统 V4...5 (页 3446)
MC_Power： 功能图 V1...3 (页 3490)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V1...3 (页 3491)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V1...3 (页 3493)
MC_Halt：停止轴 V1...3 (页 3497)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (页 3500)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (页 3504)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (页 3508)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (页 3513)
MC_CommandTable： 按照运动顺序运行轴命令 V2...3 (页 3517)
MC_ChangeDynamic： 更改轴的动态设置 V2...3 (页 3519)

MC_Power： 功能图 V1...3 (S7-1200)

功能图 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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① 启用轴之后再次禁用。 驱动器将“驱动器准备就绪”信号发送回 CPU 后，可以通过“Status_1”标识已成

功启用轴。

② 在启用轴之后，如果发生错误，则会禁用轴。 在消除错误并通过“MC_Reset”确认后， 然后该轴再次被启

用。

参见

MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (页 3487)

MC_Reset (S7-1200)

MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V1...3 (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_Reset”可用于确认“伴随轴停止出现的运行错误”和“组态错误”。 关
于这些需要进行确认的错误，请参见“解决方法”下的“ErrorID 和 ErrorInfo 列表”。   
从版本 V3.0 开始，可在 RUN 运行模式下将轴组态下载到工作存储器。

要求

• 已正确组态轴工艺对象。

• 已经清除了引起这些需确认的待决组态错误的原因（例如，已将定位轴工艺对象中的加

速度更改为有效值）。

超驰响应

任何其它运动控制命令均无法中止 MC_Reset 命令。

新的 MC_Reset 命令不会中止任何其它激活的运动控制命令。

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis_1 - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Restart INPUT BOOL FALSE （从版本 V3.0 开始）

TRUE 将轴组态从装载存储器下载到工作存储器。 仅
可在禁用轴后，才能执行该命令。

请参见有关下载到 CPU 的说明。

FALSE 确认待决的错误

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 错误已确认。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

可通过 MC_Reset 参数，对需要进行确认的错误进行确认

要确认错误，请按照下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在输入参数“Execute”的上升沿开始确认错误。

3. 如果输出参数“Done”的值为 TRUE，同时工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Error 的值为 
FALSE，则说明错误已被确认。

参见

S7-1200 运动控制系统 V4...5 (页 3446)
MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (页 3487)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V1...3 (页 3493)
MC_Halt：停止轴 V1...3 (页 3497)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (页 3500)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (页 3504)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (页 3508)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (页 3513)
MC_CommandTable： 按照运动顺序运行轴命令 V2...3 (页 3517)
MC_ChangeDynamic： 更改轴的动态设置 V2...3 (页 3519)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Home (S7-1200)

MC_Home：归位轴，设置归位位置 V1...3 (S7-1200)

说明

使用“MC_Home”运动控制指令可将轴坐标与实际物理驱动器位置匹配。轴的绝对定位需要

回原点。可执行以下类型的回原点：   
• 主动回原点（Mode = 3）

自动执行回原点步骤。

• 被动回原点（Mode = 2）
被动回原点期间，运动控制指令“MC_Home”不会执行任何回原点运动。用户需通过其它

运动控制指令，执行这一步骤中所需的行进移动。检测到回原点开关时，轴即回原点。

• 直接绝对回原点（Mode = 0）
将当前的轴位置设置为参数“Position”的值。

• 直接相对回原点（Mode = 1）
将当前轴位置的偏移值设置为参数“Position”的值。

要求

• 已正确组态轴工艺对象。

• 轴已启用。

• 以 Mode = 0、1 或 2 启动时不会任何激活 MC_CommandTable 命令。

超驰响应

超驰响应取决于所选的模式：

Mode = 0, 1
任何其它运动控制命令均无法中止 MC_Home 命令。

MC_Home 命令不会中止任何激活的运动控制命令。按照新的回原点位置（输入参数

“Position”的值）进行回原点操作后，将继续执行与位置相关的运动命令。

Mode = 2
可通过下列运动控制命令中止 MC_Home 命令：

• MC_Home 命令 Mode  = 2、3

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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新的 MC_Home 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 2
按照新的回原点位置（输入参数“Position”的值）进行回原点操作后，将继续执行与位置相关

的运动命令。

Mode = 3
可通过下列运动控制命令中止 MC_Home 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_Home 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode  = 2、3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis_1 - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Position INPUT REAL 0.0 • Mode = 0、2 和 3
完成回原点操作之后，轴的绝对位置

• Mode = 1
对当前轴位置的修正值

限值：

-1.0E+12 ≤ Position ≤ 1.0E+12
Mode INPUT INT 0 回原点模式

0 绝对式直接回原点

新的轴位置为参数“Position”位置的

值。

1 相对式直接回原点

新的轴位置等于当前轴位置 + 参数

“Position”位置的值。

2 被动回原点

将根据轴组态进行回原点。回原点

后，将新的轴位置设置为参数

“Position”的值。

3 主动回原点

按照轴组态进行回原点操作。回原点

后，将新的轴位置设置为参数

“Position”的值。

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令已完成

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参

见“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

在下列情况下轴回原点会丢失：

• 通过“MC_Power”运动控制指令禁用轴

• 在自动模式和手动控制之间切换

• 在启动主动回原点时。在成功完成回原点操作之后，轴回原点将再次可用。

• 关闭之后 -> 启动 CPU
• CPU 重新启动后 (RUN-STOP -> STOP-RUN)

使轴回原点

要使轴回原点，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用这些值初始化所需的输入参数，然后在输入参数“Execute”的上升沿，开始回原点。

3. 如果输出参数“Done”和工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.HomingDone 的值为 TRUE，则说
明回原点已完成。

参见

S7-1200 运动控制系统 V4...5 (页 3446)
MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (页 3487)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V1...3 (页 3491)
MC_Halt：停止轴 V1...3 (页 3497)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (页 3500)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (页 3504)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (页 3508)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (页 3513)
MC_CommandTable： 按照运动顺序运行轴命令 V2...3 (页 3517)
MC_ChangeDynamic： 更改轴的动态设置 V2...3 (页 3519)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3496 编程和操作手册, 11/2022



MC_Halt (S7-1200)

MC_Halt：停止轴 V1...3 (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_Halt”，可停止所有运动并以组态的减速度停止轴。未定义停止位

置。  

要求

• 已正确组态轴工艺对象。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_Halt 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_Halt 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis_1 - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 速度达到零

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

S7-1200 运动控制系统 V4...5 (页 3446)
MC_Halt： 功能图 V1...3 (页 3499)
MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (页 3487)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V1...3 (页 3491)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V1...3 (页 3493)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (页 3500)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (页 3504)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (页 3508)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (页 3513)
MC_CommandTable： 按照运动顺序运行轴命令 V2...3 (页 3517)
MC_ChangeDynamic： 更改轴的动态设置 V2...3 (页 3519)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Halt： 功能图 V1...3 (S7-1200)

功能图  

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度： 10.0
• 减速度： 5.0

① 轴将由 MC_Halt 命令制动，直至停止为止。 通过“Done_2”发出轴停止的信号。

② 当 MC_Halt 命令对轴进行制动处理时，另一个运动命令会中止该命令。 将通过“Abort_2”发出中止信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

MC_Halt：停止轴 V1...3 (页 3497)

MC_MoveAbsolute (S7-1200)

MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_MoveAbsolute”启动轴定位运动，以将轴移动到某个绝对位置。   

要求

• 已正确组态轴工艺对象。

• 轴已启用。

• 轴已回原点。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_MoveAbsolute 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveAbsolute 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis_1 - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Position INPUT REAL 0.0 绝对目标位置

限值： 
-1.0e12 ≤ Position ≤ 1.0e12

Velocity INPUT REAL 10.0 轴的速度

由于所组态的加速度和减速度以及待接近的目标

位置等原因，不会始保持这一速度。

限值：

启动/停止速度 ≤ Velocity ≤  大速度

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 达到绝对目标位置

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

S7-1200 运动控制系统 V4...5 (页 3446)
MC_MoveAbsolute： 功能图 V1...3 (页 3503)
MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (页 3487)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V1...3 (页 3491)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V1...3 (页 3493)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Halt：停止轴 V1...3 (页 3497)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (页 3504)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (页 3508)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (页 3513)
MC_CommandTable： 按照运动顺序运行轴命令 V2...3 (页 3517)
MC_ChangeDynamic： 更改轴的动态设置 V2...3 (页 3519)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveAbsolute： 功能图 V1...3 (S7-1200)

功能图

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度：10.0
• 减速度： 10.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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① 通过 MC_MoveAbsolute 命令，可将轴移动到绝对位置 1000.0。 当轴达到目标位置后，将通过“Done_1”
发出信号。 当“Done_1” = TRUE 时，将启动另一个目标位置为 1500.0 的 MC_MoveAbsolute 命令。 由于

响应时间的原因（如用户程序的循环时间等），轴将暂时停止（参见放大后的详细信息）。 当轴达到新

的目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

② 可通过另一个 MC_MoveAbsolute 命令中止激活的 MC_MoveAbsolute 命令。 将通过“Abort_1”发出中止

信号。 之后，轴将会以新的速度移动到新的目标位置 1500.0。 到达新的目标位置之后，将通过“Done_2”
发出信号。

参见

MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (页 3500)

MC_MoveRelative (S7-1200)

MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveRelative”，启动相对于起始位置的定位运动。  

要求

• 已正确组态轴工艺对象。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_MoveRelative 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveRelative 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数  

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis_1 - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Distance INPUT REAL 0.0 定位操作的移动距离

限值： 
-1.0e12 ≤ Distance  ≤ 1.0e12

Velocity INPUT REAL 10.0 轴的速度

由于所组态的加速度和减速度以及要途经的距离

等原因，不会始终保持这一速度。

限值：

启动/停止速度 ≤ Velocity ≤  大速度

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 目标位置已到达

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

S7-1200 运动控制系统 V4...5 (页 3446)
MC_MoveRelative： 功能图 V1...3 (页 3507)
MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (页 3487)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V1...3 (页 3491)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V1...3 (页 3493)
MC_Halt：停止轴 V1...3 (页 3497)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (页 3500)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (页 3508)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (页 3513)
MC_CommandTable： 按照运动顺序运行轴命令 V2...3 (页 3517)
MC_ChangeDynamic： 更改轴的动态设置 V2...3 (页 3519)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveRelative： 功能图 V1...3 (S7-1200)

功能图

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度：10.0
• 减速度： 10.0

① 轴将通过 MC_MoveRelative 命令移动 1000.0 的距离（“Distance”）。 当轴达到目标位置后，将通过

“Done_1”发出信号。 “Done_1”= TRUE 时，将启动另一个行进距离为 500.0 的 MC_MoveRelative 命令。 由
于响应时间的原因（如用户程序的循环时间等），轴将暂时停止（参见放大后的详细信息）。 当轴达到

新的目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

② 可通过另一个 MC_MoveRelative 命令中止激活的 MC_MoveRelative 命令。 将通过“Abort_1”发出中止信

号。 之后，轴将以新的速度移动 500.0 的距离（“Distance”）。 到达新的目标位置之后，将通过“Done_2”
发出信号。

参见

MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (页 3504)

MC_MoveVelocity (S7-1200)

MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveVelocity”，根据指定的速度连续移动轴。   

要求

• 已正确组态轴工艺对象。

• 轴已启用。

超驰响应

MC_MoveVelocity 可由下列运动控制命令中止：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveVelocity 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数 

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis_1 - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

Velocity INPUT REAL 10.0 轴运动的指定速度

限值：

启动/停止速度 ≤ |Velocity ≤  大速度

（允许“Velocity”= 0.0）
Direction INPUT INT 0 指定方向

0 旋转方向取决于参数“Velocity”值的符号

1 正旋转方向

（将忽略参数“Velocity”值的符号）

2 负旋转方向

（将忽略参数“Velocity”值的符号）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Current INPUT BOOL FALSE 保持当前速度

FALSE “保持当前速度”已禁用。将使用参数

“Velocity”和“Direction”的值。

TRUE “保持当前速度”已启用。而不考虑参

数“Velocity”和“Direction”的值。

当轴继续以当前速度运动时，参数 
"InVelocity 返回值 TRUE。

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE • "Current" = FALSE:
达到参数“Velocity”中指定的速度。

• "Current" = TRUE:
轴在启动时，以当前速度进行移动。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

速度设定值为零 (Velocity = 0.0) 时的行为

“Velocity”= 0.0 的 MC_MoveVelocity 命令（如 MC_Halt 命令）可中止激活的运动命令，并

使用所组态的减速度停止轴运动。

当轴停止时，至少在一个程序循环内将输出参数“InVelocity”的值指定为 TRUE。 
“Busy”的值在减速过程中为 TRUE，并且随“InVelocity”一起变为 FALSE。如果将参数“Execute”
设置为 TRUE，则“InVelocity”和“Busy”处于锁定状态。

启动“MC_MoveVelocity”命令时，将置位工艺对象的状态位“SpeedCommand”。在轴停止时，

设置状态位“ConstantVelocity”。在启动新的运动命令后，将对这两个位进行调整，以适应新

的情况。

参见

S7-1200 运动控制系统 V4...5 (页 3446)
MC_MoveVelocity： 功能图 V1...3 (页 3512)
MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (页 3487)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3510 编程和操作手册, 11/2022



MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V1...3 (页 3491)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V1...3 (页 3493)
MC_Halt：停止轴 V1...3 (页 3497)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (页 3500)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (页 3504)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (页 3513)
MC_CommandTable： 按照运动顺序运行轴命令 V2...3 (页 3517)
MC_ChangeDynamic： 更改轴的动态设置 V2...3 (页 3519)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveVelocity： 功能图 V1...3 (S7-1200)

功能图

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度：10.0
• 减速度： 10.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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① 激活的 MC_MoveVelocity 命令通过“InVel_1”发出信号，说明已达到目标速度。 该命令随后将由另一个 
MC_MoveVelocity 命令中止。 将通过“Abort_1”发出中止信号。 达到新的目标速度 15.0 之后，将通过

“InVel_2”发出信号。 之后，轴将以新的恒定速度继续移动。

② 在达到目标速度之前，当前 MC_MoveVelocity 命令将由另一个 MC_MoveVelocity 命令中止。 将通过

“Abort_1”发出中止信号。 达到新的目标速度 15.0 之后，将通过“InVel_2”发出信号。 之后，轴将以新的

恒定速度继续移动。

参见

MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (页 3508)

MC_MoveJog (S7-1200)

MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (S7-1200)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveJog”，在点动模式下以指定的速度连续移动轴。例如，可以使

用该运动控制指令进行测试和调试。   

要求

• 已正确组态轴工艺对象。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_MoveJog 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_MoveJog 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis_1 - 轴工艺对象

JogForward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中所指定的速度，正向移动。

JogBackward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中指定的速度，反向移动。

如果两个参数同时为 TRUE，轴将根据所组态的减速度直至停止。通过参数“Error”、“ErrorID”和“ErrorInfo”，指

出了错误。

Velocity INPUT REAL 10.0 点动模式的预设速度

限值，指令版本 V1.0：
启动/停止速度 ≤ |Velocity ≤  大速度

限值，指令版本 V2.0：
启动/停止速度 ≤ 速度 ≤ 大速度

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE 达到参数“Velocity”中指定的速度。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令正在执行

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 命令在执行过程中被另一命令中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

参见

S7-1200 运动控制系统 V4...5 (页 3446)
MC_MoveJog： 功能图 V1...3 (页 3516)
MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (页 3487)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V1...3 (页 3491)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V1...3 (页 3493)
MC_Halt：停止轴 V1...3 (页 3497)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (页 3500)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (页 3504)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (页 3508)
MC_CommandTable： 按照运动顺序运行轴命令 V2...3 (页 3517)
MC_ChangeDynamic： 更改轴的动态设置 V2...3 (页 3519)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveJog： 功能图 V1...3 (S7-1200)

功能图 

在组态窗口“动态 > 常规”(Dynamics > General) 中，对下列值进行组态：

• 加速度： 10.0
• 减速度： 5.0

① 在点动模式下，轴通过“Jog_F”正向移动。达到目标速度 50.0 之后，将通过“InVelo_1”发出信号。 复位

“ Jog_F”之后，轴将再次制动直至停止。

② 在点动模式下，轴通过“Jog_B”反向移动。达到目标速度 50.0 之后，将通过“InVelo_1”发出信号。 复位

“ Jog_B”之后，轴将再次制动直至停止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (页 3513)

MC_CommandTable (S7-1200)

MC_CommandTable： 按照运动顺序运行轴命令 V2...3 (S7-1200)

说明

运动控制指令“MC_CommandTable”可将多个单独的轴控制命令组合到一个运动顺序中。   

要求

• 轴工艺对象已插入 V2 且已正确组态。

• 命令表工艺对象已插入并且组态正确。

• 轴已启用。

超驰响应

可通过下列运动控制命令中止 MC_CommandTable 命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

新的 MC_CommandTable 命令可中止下列激活的运动控制命令：

• MC_Home 命令 Mode = 3
• MC_Halt 命令

• MC_MoveAbsolute 命令

• MC_MoveRelative 命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• MC_MoveVelocity 命令

• MC_MoveJog 命令

• MC_CommandTable 命令

当启动第一个“Positioning Relative”、“Positioning Absolute”、“Velocity set point”或“Halt”命
令时，将取消激活的运动控制命令。

参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis_1 - 轴工艺对象

CommandT
able

INPUT TO_Command
Table_1

- 命令表工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 命令表在上升沿时启动

StartStep INPUT INT 1 定义命令表应开始执行的步

限值：

1 ≤ StartStep ≤ EndStep
EndStep INPUT INT 32 定义命令表应结束执行的步

限值：

StartStep ≤ EndStep ≤ 32
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已成功执行命令表

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 正在执行命令表。

CommandA
borted

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已通过另一个命令取消命令表。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令表期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID
CurrentStep OUTPUT INT 0 当前正在执行的命令表中的步

StepCode OUTPUT WORD 16#0000 当前正在执行的步的用户定义的数值/位模式

参见

S7-1200 运动控制系统 V4...5 (页 3446)
MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (页 3487)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V1...3 (页 3491)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V1...3 (页 3493)
MC_Halt：停止轴 V1...3 (页 3497)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (页 3500)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (页 3504)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (页 3508)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (页 3513)
MC_ChangeDynamic： 更改轴的动态设置 V2...3 (页 3519)

MC_ChangeDynamic (S7-1200)

MC_ChangeDynamic： 更改轴的动态设置 V2...3 (S7-1200)

说明

使用运动控制指令“MC_ChangeDynamic”可以更改轴的下列设置：   
• 更改加速时间（加速度）值

• 更改减速时间（减速度）值

• 更改急停减速时间（急停减速度）值

• 更改平滑时间（冲击）值

有关上述更改产生的影响，请参见变量的说明。

要求

• 轴工艺对象已插入版本 V2。
• 已正确组态轴工艺对象。

超驰响应

任何其它运动控制命令均无法中止 MC_ChangeDynamic 命令。

新的 MC_ChangeDynamic 命令不会中止任何激活的运动控制命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3519



参数   

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis_1 - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动命令

ChangeRa
mpUp

INPUT BOOL FALSE TRUE 按照输入参数“RampUpTime”更改加速时间

RampUpTi
me

INPUT REAL 5.00 不使用冲击限制时，将轴从停止状态加速到组态的

大速度所需的时间（以秒为单位）。

更改将影响变量 <轴名称

>.Config.DynamicDefaults.Acceleration。有关上述

更改产生的影响，请参见变量的说明。

ChangeRa
mpDown

INPUT BOOL FALSE TRUE 按照输入参数“RampDownTime”更改减速时

间

RampDow
nTime

INPUT REAL 5.00 不使用冲击限制器时，将轴从组态的 大速度减速到

停止状态所需的时间（以秒为单位）。

更改将影响变量 <轴名称

>.Config.DynamicDefaults.Deceleration 。有关上述

更改产生的影响，请参见变量的说明。

ChangeE
mergency

INPUT BOOL FALSE TRUE 按照输入参数“EmergencyRampTime”更改急

停减速时间

Emergenc
yRampTi
me

INPUT REAL 2.00 在急停模式下不使用冲击限制器时，将轴从组态的

大速度减速到停止状态所需的时间（以秒为单位）。 
更改将影响变量 <轴名称

>.Config.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration 
。有关上述更改产生的影响，请参见变量的说明。

ChangeJer
kTime

INPUT BOOL FALSE TRUE 按照输入参数“JerkTime”更改平滑时间

JerkTime INPUT REAL 0.25 用于轴加速斜坡和轴减速斜坡的平滑时间（以秒为单

位）

更改将影响变量 <轴名称

>.Config.DynamicDefaults.Jerk 。有关上述更改产生

的影响，请参见变量的说明。

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 更改的值已写入工艺数据块。 变量的说明将显

示更改生效的时间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行命令期间出错。 错误原因，请参见

“ErrorID”和“ErrorInfo”的参数说明。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“Error”的错误 ID
ErrorInfo OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误信息 ID

说明

在输入参数“RampUpTime”、“RampDownTime”、“EmergencyRampTime”和“JerkTime”中，

输入值可能会导致以下生成的参数超出允许的限值范围： “加速度”(Acceleration)、“减速

度”(Deceleration）、“急停减速度”(Emergency stop deceleration) 和“冲击”(Jerk)。
请注意“轴工艺对象 -> 组态工艺对象 -> 动态”(Axis technology object -> Configuring the 
technology object -> Dynamics) 中的等式和限值，确保输入的值处于有效范围内。

参见

S7-1200 运动控制系统 V4...5 (页 3446)
MC_Power：启用、禁用轴 V1...3 (页 3487)
MC_Reset：确认故障，重启工艺对象 V1...3 (页 3491)
MC_Home：归位轴，设置归位位置 V1...3 (页 3493)
MC_Halt：停止轴 V1...3 (页 3497)
MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1...3 (页 3500)
MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1...3 (页 3504)
MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1...3 (页 3508)
MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V1...3 (页 3513)
MC_CommandTable： 按照运动顺序运行轴命令 V2...3 (页 3517)
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S7-1500 运动控制 (S7-1500)

S7-1500 运动控制 V7 (S7-1500)

MC_Power V7 (S7-1500)

MC_Power：启用、禁用工艺对象 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Power”，可启用或禁用工艺对象，必要时，可开启或关闭组态的驱

动装置。

说明

多重实例 DB
如果使用 MC_Power 指令的多重实例，请在单独的函数块中创建多重实例。这样，便可在

不关闭轴的情况下从用户程序的其它部分下载程序块，其中包括在“RUN”模式下进行此过程。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 假定驱动装置已就绪，可以启用工艺对象。使用 SIEMENS 报文 10x 时，可以评估来自已

接收报文“PD_TEL10x_IN”的信号字“MELDW”的位“DriveReady”。
• 控制器与编码器之间已建立周期性总线通信

（“<TO>.StatusSensor[1..4].CommunicationOK”= TRUE）。

• 控制器与驱动装置之间已建立周期性总线通信（“<TO>.StatusDrive.CommunicationOK”
= TRUE）。

指令
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• 活动编码器的状态有效（“<TO>.StatusSensor[1..4].State”= 2）。 
• 可选数据调整已完成（“<TO>.StatusDrive.AdaptionState”= 2  且

“<TO>.StatusSensor[1..4].AdaptionState”= 2）。

有关通过“MC_Power”释放工艺对象必须满足的要求，请参见西门子工业在线支持中的 FAQ 
条目 109750297 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109750297)。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_Power”作业的执行。

• 参数为“Enable”TRUE 的“MC_Power”作业可启用一个工艺对象，但不会中止其它任何运动

控制指令。

• 禁用工艺对象（参数“Enable” = FALSE）会根据所选“StopMode”，中止相应工艺对象的所

有运动控制工作。用户无法取消该过程。

参数

下表列出了“MC_Power”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象已启用。

FALSE 工艺对象已禁用。

该工艺对象的所有当前作业将根据

组态的“StopMode”进行中止。

StartMode INPUT DINT 1 0 启用位置不受控的定位轴/同步轴

1 启用位置受控的定位轴/同步轴

此参数 初在启用定位轴时（Enable 从
“FALSE”更改为“TRUE”）以及在确认导致轴被

禁用的中断后再次启用轴时生效。

使用速度轴或外部编码器时，可忽略该参数。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StopMode INPUT INT 0 不适用于外部编码器工艺对象。

如果在参数“Enable”的下降沿禁用了某个工艺

对象，轴将根据选定的“StopMode”进行减速。

0 急停

如果禁用该工艺对象，轴将以“工

艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 急
停”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Emergency stop) 中组

态的急停减速度制动到停止状态，

且无任何加加速度限制。然后驱动

装置将关闭，工艺对象会锁定。

(<TO>.DynamicDefaults.Emergenc
yDeceleration)

1 立即停止

如果禁用了某个工艺对象，则将输

出设定值 0。轴将根据驱动装置中的

组态制动至停止状态。然后驱动装

置将关闭，工艺对象会锁定。

2 以 大动态值停止

如果禁用了工艺对象，轴将使用

“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动
态限制”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 中组

态的 大减速度制动到停止状态。

因此，需考虑所组态的 大加加速

度。然后驱动装置将关闭，工艺对

象会锁定。

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceler
ation; 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

3 滑行停止

如果工艺对象已禁用，驱动会断电

（脉冲抑制），并切换到关闭锁定状

态。驱动随后会惯性滑行停止。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

如果使用具有模拟量设定值接口的

驱动，使能输出会禁用，模拟量输

出信号设为 0.0。
注

使用具有电机抱闸的驱动

通过脉冲抑制，驱动会发出命令以

立即关闭电机抱闸，且这些命令不

受电机转速影响。如果不希望抱闸

关闭，请务必使用 FB
“LAxisCtrl_BrakeControl”保持抱闸

打开。

“LAxisCtrl”库 (https://
support.industry.siemens.com/cs/
cn/zh/view/109749348)

Status OUTPU
T

BOOL FALSE 工艺对象启用状态

FALSE 禁用

• 该工艺对象不执行任何运动控制

作业。

• 速度控制和定位控制未激活。

• 工艺对象的实际值未进行有效性

检查。

TRUE 已启用

• 所启用的工艺对象将执行相应的

运动控制作业。

• 速度控制和定位控制已激活。

• 工艺对象的实际值有效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 运动控制指令“MC_Power”出错。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令
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启用工艺对象

要启用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为“TRUE”。
可分为以下两种情况：

• 在停止状态下启用

• 在轴运动时启用

在停止状态下启用

保持位置不变（“StartMode” = 1）或输出速度设定值零（“StartMode” = 0），具体取决于

“StartMode”参数。如果参数“Status”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已启用。

在轴运动时启用

如果“StartMode” = 1，则设置“Enable”输入时的位置可作为位置控制器的设定位置。轴将根据

“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态限制”(Technology object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 下组态的 大减速度制动到静止状态并调整到设定位置。如果

因此而超出监视操作或动态限制，则会导致相应的报警响应。

如果“StartMode” = 0，则通过指定速度设定值零尽可能地制动轴。在这种情况下，监视操作

和动态限制不起作用。

如果参数“Status”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已启用。

说明

确认工艺报警后自动启用

如果工艺对象因工艺报警而禁用，则在排除故障原因并确认报警之后，将再次自动启用该工

艺对象。这就需要参数“Enable”在此过程中保留值为“TRUE”。

通过噪声编码器信号启用轴

“使能”(Enable) 输入置位时，会应用推断的实际位置作为位置设定值。进行推断时，会考虑

当前实际速度和定时器 Ti + Tipo + Tservo。

如果存在噪声编码器信号，即使轴处于静止状态，也会检测实际速度。对于分辨率较低的编

码器，检测到的这一实际速度要大于分辨率较高的编码器的值。较高的实际速度会导致启用

轴时位置设定值有较大的跳转。

要在“StartMode”= 1 的情况下启用轴时输出速度设定值零，并避免位置设定值跳转以及轴以

大减速度制动，请设置 <TO>.PositionControl.VelocityModePowerOn = 1。在这种情况下，

监视操作和动态限制不起作用。

指令
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禁用工艺对象

要禁用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为“FALSE”。
如果轴处于运动中，则它会根据所选的“StopMode”制动到停止状态。

如果参数“Busy”和“Status”的值显示为“FALSE”，则表示已完成工艺对象的禁用过程，必要时

可关闭组态的驱动。

通过 PROFIdrive 连接驱动装置

如果使用 PROFIdrive 连接驱动装置，则设定值、启用和驱动装置状态将通过 PROFIdrive 报
文进行传输。

• 启用工艺对象并激活驱动装置

参数“Enable” = TRUE 时，可启用该工艺对象。基于 PROFIdrive 标准，启用驱动装置。

如果变量“<TO>.StatusDrive.InOperation”的值显示为“TRUE”，则表示驱动装置可执行设定

值。参数“Status”将设置为值“TRUE”。
• 禁用工艺对象并取消激活驱动装置

参数“Enable” = FALSE 时，“Status”参数将设置为值“FALSE”，同时轴根据所选择的

“StopMode”进行制动。基于 PROFIdrive 标准，禁用驱动装置。

模拟驱动装置接口

设定值通过模拟量输出进行输出。另外，也可通过数字量输出组态一个启用信号 
(<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutput)，通过数字量输入组态一个就绪信号 
(<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInput)。
• 启用工艺对象并激活驱动装置

参数“Enable” = TRUE 时，将置位使能输出（“Enable drive output”）。

如果驱动装置通过就绪输入（“Drive ready input”）返回就绪信号，则“Status”参数和工艺

对象的“<TO>.StatusDrive.InOperation”变量将设置为“TRUE”，且设定值将切换到模拟量输

出中。

• 禁用工艺对象并取消激活驱动装置

参数“Enable” = FALSE 时，“Status”参数将设置为 值“FALSE”，同时轴根据所选择的

“StopMode”进行制动。达到设定值 0 时，启用输出将设置为“FALSE”。

更多信息

有关启用和禁用工艺对象和驱动的更多详细信息，请参见“MC_Power 功能图”部分。

指令
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MC_Power：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：启用工艺对象和报警响应示例

工艺对象可通过“Enable_1”= TRUE 启用。在时间 ① 处，可从“Status_1”中读取成功启用信息。

之后，轴将根据“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 移动。该轴的速度曲线可从“TO_1.Velocity”中
读取。 
在时间 ②，工艺对象出错，导致工艺对象禁用（报警响应：取消启用）。轴将根据驱动装

置中的组态制动至停止状态。工艺对象禁用后，“Status_1”将复位。由于轴不是通过

“Enable_1”= FALSE 禁用的，因此，所选“StopMode”并不适用。错误原因的排除和报警确认

在时间 ③ 进行。 
由于仍然会置位“Enable_1”，因此工艺对象将被再次启用。可从“Status_1”中读取成功启用信

息。 后，通过“Enable_1”= FALSE，禁用工艺对象。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3528 编程和操作手册, 11/2022



MC_Reset V7 (S7-1500)

MC_Reset：确认报警，重新启动工艺对象 V7 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_Reset”，可以对能在用户程序中确认的所有工艺报警进行确认。确认

还将复位工艺对象数据块中的位“Error”和“Warning”。也可以确认驱动装置中的报警，而工艺

对象不会出现未决错误。

通过“Restart”= TRUE，可以启动工艺对象的重新初始化（重启）过程。在重新启动工艺对象

时，工艺对象数据块中将使用新的组态数据。

适用于

• 全部工艺对象

要求

• 工艺对象为速度轴、定位轴、同步轴和外部编码器。

要重启，必须禁用该工艺对象。

（“MC_Power.Status”= FALSE 且“MC_Power.Busy”= FALSE）
• 控制器与编码器之间已建立周期性总线通信

（“<TO>.StatusSensor[1..4].CommunicationOK”= TRUE）。

• 控制器与驱动装置之间已建立周期性总线通信（“<TO>.StatusDrive.CommunicationOK”
= TRUE）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_Reset”作业的执行。

• “Restart”= TRUE 的“MC_Reset”作业会取消所有进行的运动控制作业。

指令
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参数

下表列出了“MC_Reset”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy (S7‑1500T)
TO_OutputCam
TO_CamTrack
TO_MeasuringInpu
t
TO_Cam 
(S7‑1500T)
TO_Cam_10k 
(S7‑1500T)
TO_Kinematics 
(S7‑1500T)

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Restart INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象的重新初始化和未决工艺

警报的确认。工艺对象将根据组态

的起始值重新初始化。

FALSE 确认队列中的工艺报警。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 工艺报警已得到确认。

已经重启。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

确认工艺报警

要确认工艺报警，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 设置参数“Restart”= FALSE。
3. 在参数“Execute”的上升沿开始确认错误。

如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则表示已确认错误。

如果确认多个未决报警，则未决报警将在“ErrorDetail.Number”变量中再次短暂显示，而不

会再次发出信号。通过“MC_Reset.Done”= TRUE 重启的操作处理完毕后，检查是否已确认所

有报警。

说明

通过“Restart”= FALSE 确认工艺报警

要仅确认工艺报警，请设置“Restart”= FALSE。重启期间，将不能使用该工艺对象。即使轴

和编码器未启用或未生效，也会确认其中的所有工艺报警。

重新启动工艺对象

要重启某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 设置参数“Restart”= TRUE。
3. 在参数“Execute”的上升沿，进行重启。

如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已完成重启。

有关重启的更多信息，请参见文档《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》中的“重新启动工

艺对象”部分。

指令
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MC_Home V7 (S7-1500)

MC_Home：归位工艺对象，设定归位位置 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Home”，可以在工艺对象中的位置和机械位置之间建立关系。同时

将工艺对象中的实际位置值指定为回原点标记。该回原点标记代表一个已知的机械位置。

进行主动回原点时，会将“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认值”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Dynamic default values) 下的默认值用于动态值加

速度、减速度和加加速度。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

要求

• 工艺对象已正确组态。

• “Mode”= 2、3、5、8、10
工艺对象已启用。

• “Mode”= 6、7、8、11、12、13
编码器实际值有效 (<TO>.StatusSensor[1..4].State = 2)。

• “Mode”= 0、1、6、7
轴处于位置控制的模式。

超驰响应

有关“MC_Home”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控制工作 (页 3806)”部
分。

指令
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参数

下表列出了“MC_Home”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 该指定值根据所选“Mode”使用。

Mode INPUT INT 0 回原点类型

请参见下表

Sensor INPUT DINT 0 S7-1500：
不相关

S7-1500T：
选择要校准绝对值编码器（“Mode”= 6、7）
或增量编码器（“Mode”= 13）
0 可操作的编码器

1..4 编码器 1..4 (S7‑1500T)
ReferenceMark‐
Position

OUTPU
T

LREAL 0.0 显示工艺对象回原点的位置。

对于主动回原点，回原点标志的位置等于起

始位置减去起始位置偏移量值。

对于被动回原点，回原点标志的位置等于起

始位置。

（“Done”= TRUE 时有效）

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档中的

“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

“Mode”参数

值 说明

0 绝对式直接回原点

工艺对象的当前位置设置为参数“Position”的值。

注

如果一个轴有多个编码器，则在“Mode”参数 = 0 的情况下进行位置修正后，所有编码器

的传感器的位置偏移也将适用。这样可以防止传感器偏移。

1 相对式直接回原点

工艺对象的当前位置因参数“Position”中的值而出现位移。

注

如果一个轴有多个编码器，则在“Mode”参数 = 1 的情况下进行位置修正后，所有编码器

的传感器的位置偏移也将适用。这样可以防止传感器偏移。

2 被动回原点（无复位）

功能与“Mode”= 8 时相同，其区别在于，功能启用后，“已回原点”状态不复位。

3 主动回原点 
工艺对象定位轴/同步轴将根据组态执行回原点运动。

完成该运动之后，轴被定位在参数“Position”的值指定的位置。

4 预留

指令
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值 说明

5 主动回原点（“Position”参数无任何作用）

工艺对象定位轴/同步轴将根据组态执行回原点运动。

完成该运动之后，轴被定位在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点 > 主动回原

点”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Homing > Active 
homing) 下组态的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
6 绝对编码器调节（相对）

以“Position”参数值对当前位置进行位移。

计算出的绝对值偏移值保持性地保存在 CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEncoderOffset)
7 绝对编码器调节（绝对）

将当前位置设为“Position”参数值。

计算出的绝对值偏移值保持性地保存在 CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEncoderOffset)
8 被动回原点

检测到回原点标记之后，将实际值设置为“Position”参数的值。

9 中止被动回原点

被动回原点的主动作业将中止。

10 被动回原点（“Position”参数无任何作用）

检测到回原点标记之后，实际值将被置为在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点 > 被
动回原点”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Homing > 
Passive homing) 下设定的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
11 设置设定值位置（绝对值）

工艺对象的设定位置设置为“Position”参数的值。跟随误差仍存在。

12 设定值位置移位（相对值）

工艺对象的设定位置移位了“Position”参数的值。跟随误差仍存在。

13 增量式编码器调整

将当前位置设为“Position”参数值。

指令
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MC_Halt V7 (S7-1500)

MC_Halt：暂停轴 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Halt”，可以将轴制动至停止状态。

通过参数“Jerk”和“Deceleration”，定义制动操作的动态行为。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_Halt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控制工作 (页 3806)”部
分。

参数

下表列出了“MC_Halt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
AbortAcceleration INPUT BOOL FALSE FALSE 使用配置的加加速度减小作业开始

时的当前加速度。而后，减速度增

大。

TRUE 加速度在作业开始时设置为 0.0，减

速度立即增大。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度零。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

通过“MC_Halt”制动某个轴

要将某个轴减速至停止状态，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 为参数“Deceleration”、“Jerk”和“AbortAcceleration”设置必要的值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_Halt”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。轴的停止状态将显示在“工艺对象 
> 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态 > 停止”(Technology object > Diagnostics > Status and 
error bits > Motion status > Standstill) 中 (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill))。

通过激活力矩/扭矩限值进行轴制动

要通过激活的力/力矩限制制动轴，需在“急停”模式（“Mode”= 0）下使用运动控制指令

“MC_Stop”。

更多信息

有关对各个位进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的

“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Halt：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：暂停轴和超驰作业特性

指令
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A 部分

通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动某个轴。在时间 ①，“MC_MoveVelocity”作业被

“MC_Halt”作业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。当“AbortAcc_2”= FALSE 时，

指令
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当前加速度将通过指定的加加速度减小。而后，减速度增大并且轴制动至停止状态。通过

“Done_2”报告“MC_Halt”作业完成。

B 部分

通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动该轴。在时间 ②，“MC_MoveVelocity”作业被

“MC_Halt”作业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。当“AbortAcc_2”= TRUE 时，电

流加速度立即被设置为 0 并且减速度增大。轴被制动至停止状态。通过“Done_2”报告

“MC_Halt”作业完成。

MC_MoveAbsolute V7 (S7-1500)

MC_MoveAbsolute：绝对定位轴 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveAbsolute”，可以将轴移至某个绝对位置。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

• 工艺对象已回原点。

指令
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超驰响应

有关“MC_MoveAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控制工作 
(页 3806)”部分。

说明

偏离动态设置

将活动作业超驰为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

参数

下表列出了“MC_MoveAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 绝对目标位置

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
valules) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Direction INPUT INT 1 轴的运动方向

仅当启用模数功能时，才对该参数进行评

估。 
“工艺对象 > 组态 > 基本参数 > 启用模

数”(Technology object > Configuration > 
Basic parameters > Enable modulo)
1 正方向

2 负方向

3 短距离

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

短停留时间已到期 
(<TO>.PositioningMonitoring.Min
DwellTime)。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

将轴移至某个绝对位置

要将轴移至某个绝对位置，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Position”中指定所需的目标位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveAbsolute”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。

指令
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MC_MoveAbsolute：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：轴的绝对定位和超驰响应

指令
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A 部分

通过“MC_MoveAbsolute”作业（A1），将轴移动到绝对位置 1000.0。当轴达到目标位置后，

将在时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动目标位置为 1500.0 的另一个

指令
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“MC_MoveAbsolute”作业 (A2)。当轴达到目标位置 1500.0 后，将通过“Done_2”发出信号。

由于以前已经复位了“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

B 部分

在时间 ② 处，活动的“MC_MoveAbsolute”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveAbsolute”作业 (A2) 
超驰。将通过“Abort_1”发出中止信号。轴将被制动，直至更改后的速度，并移至新的目标

位置 1500.0。到达新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveRelative V7 (S7-1500)

MC_MoveRelative：相对定位轴 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveRelative”，可以在开始执行作业时相对轴的位置对轴进行移动。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令
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超驰响应

有关“MC_MoveRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控制工作 
(页 3806)”部分。 

说明

偏离动态设置

将活动作业超驰为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

参数

下表列出了“MC_MoveRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 定位过程的距离 1)

（正或负）

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
valules) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

短停留时间已到期 
(<TO>.PositioningMonitoring.Min
DwellTime)。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

1) 如果将轴的测量单位设为“nm”，请在“MC_MoveRelative.Distance”参数中输入大于或等于 1000.0 的值。如果

“MC_MoveRelative.Distance”的值小于 1000.0，运动任务期间，轴将不会移动。

相对于起始位置移动某个轴

要相对于起始位置移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定需要移动的距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveRelative”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。

指令
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MC_MoveRelative：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：轴的相对定位和超驰作业特性

A 部分

轴由“MC_MoveRelative”作业 (A1) 移动 1000.0 的距离 (“Distance”) （此处的开始位置为 
0.0）。当轴达到目标位置后，将在时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动距离

指令
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为 500.0 的另一个“MC_MoveRelative”作业 (A2)。到达新的目标位置之后，将通过“Done_2”
发出信号。由于以前已经复位了“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

B 部分

活动的“MC_MoveRelative”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveRelative”作业 (A2) 超驰。在时间 
② ，通过“Abort_1”发出中止信号。之后，轴将以新的速度移动 500.0 的距离（“Distance”）。

到达新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveVelocity V7 (S7-1500)

MC_MoveVelocity：以转数设定值移动轴 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveVelocity”， 速移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令
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超驰响应

有关“MC_MoveVelocity”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控制工作 
(页 3806)”部分。

说明

偏离动态设置

将活动作业超驰为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

参数

下表列出了“MC_MoveVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动过程的速度设定值/转速设定值

（允许“Velocity”= 0.0）
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 0 轴的转向

0 轴的转向可通过在参数“Velocity”中
指定转速的符号来定义。

1 正旋转方向 
使用“Velocity”的值。

2 负方向旋转

使用“Velocity”的值。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Current INPUT BOOL FALSE 保持当前速度

FALSE 禁用

将受到参数“Velocity”和“Direction”
的值的限制。

TRUE 已启用

将不受参数“Velocity”和“Direction”
的值的限制。保持该功能开始执行

时的当前速度和方向。

当轴以该功能开始执行时的当前速

度继续运动时，参数“InVelocity”将
返回值“TRUE”。

PositionControlled INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制模式

只要执行“MC_MoveVelocity”作业，该参数即

适用。之后，以下作业的设置适用。

使用速度轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度/速度设定值，将输出速

度/速度设定值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

速度设定值零（“Velocity” = 0.0）的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveVelocity”作业使用设定的减速度停止该轴。当达到速度/速度设

定值零时，参数“InVelocity”将显示值“TRUE”。 
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在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。 
参数“InVelocity”和“Busy”的值一直显示为“TRUE”，直到“MC_MoveVelocity”作业被其它运动控

制作业超驰为止。

使用恒定速度移动某个轴

要使用恒定速度移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Velocity”中，可指定轴的移动速度。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveVelocity”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“InVelocity”和“Error”进行指示。
如果参数“InVelocity”的值显示为“TRUE”，则表示已达到该速度/速度设定值。轴以该恒定转速
继续移动。参数“InVelocity”和“Busy”的值一直显示为“TRUE”，直到“MC_MoveVelocity”作业被
其它运动控制作业超驰为止。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity” × “Override” %），

“InVelocity”将再次置位。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档中的

“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

指令
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MC_MoveVelocity：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：使用指定转速移动某个轴，并对超驰作业做出响应

“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 通过“Exe_1”启动，并对轴进行加速；在时间 ① 处，该作业通过

“InVel_1”发出信号，指示已经达到速度设定值 50.0。 
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在时间 ② 处，作业被另一个“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止

信号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，轴将以恒定速度 15.0 
继续移动。

运行中的“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 被另一个“MC_MoveVelocity”作业(A1) 超驰。将通过

“Abort_2”发出中止信号。轴将加速到新的速度设定值 50.0。达到该设定速度之前，当前作业

“MC_MoveVelocity”(A1) 在时间 ③ 处被另一个作业“MC_MoveVelocity”(A2) 超驰。将通过

“Abort_1”发出中止信号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，

轴将以恒定速度 15.0 继续移动。

MC_MoveJog V7 (S7-1500)

MC_MoveJog：以点动模式移动轴 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveJog”，可以在点动模式下移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令
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超驰响应

有关“MC_MoveJog”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控制工作 (页 3806)”
部分。

说明

偏离动态设置

将活动作业超驰为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

参数

下表列出了“MC_MoveJog”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

JogForward INPUT BOOL FALSE TRUE 只要参数值为“TRUE”，轴就会以参

数“Velocity”中指定的速度正向移动。

JogBackward INPUT BOOL FALSE TRUE 只要参数值为“TRUE”，轴就会以参

数“Velocity”中指定的速度反向移动。

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动过程的速度设定值/转速设定值

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用指定值的绝对值。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3560 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 默认值 说明

PositionControlled INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制模式

只要执行“MC_MoveJog”作业，该参数即适

用。之后，以下作业的设置适用。

使用速度轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度/速度设定值，将输出速

度/速度设定值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

速度设定值零（“Velocity” = 0.0）的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveJog”作业使用设定的减速度停止该轴。当达到速度/速度设定值

零时，参数“InVelocity”将显示值“TRUE”。
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。

在点动模式下移动轴

要在点动模式下移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用“JogForward”可以正向移动某个轴；使用“JogBackward”，则可负向移动某个轴。
当前运动状态通过参数“Busy”、“InVelocity”和“Error”进行指示。
如果“JogForward”和“JogBackward”都设置为 TRUE，轴将以上一有效减速度进行制动。将输出
错误 16＃8007（方向指定不正确）。

指令
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说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity” × “Override” %），

“InVelocity”将再次置位。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档中的

“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

指令
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MC_MoveJog：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：在点动模式下移动轴

在点动模式下，轴通过“Jog_B”反向移动。达到速度设定值 -50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 
发出信号。复位“Jog_B”之后，将制动轴并逐步停止。此后，通过“Jog_F”，轴可以正向转动。

达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。 
在时间 ① 处，如果置位“Jog_F”，则可通过“Vel_Input”将速度设定值更改为 100.0。此外，

也可以通过速度超驰更改速度设定值。“InVel”将复位。轴正在加速。达到新的速度设定值 
100.0 时，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

如果置位“Jog_F”，那么在时间 ② 处同样会置位“Jog_B”。如果“Jog_F”和“Jog_B”均被置位，那

么使用 新适用的减速度来制动该轴。并通过“Error”指示错误，输出 16#8007 错误的

“ErrorID”（方向指定不正确）。 
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可通过复位输入“Jog_F”和“Jog_B”，解决这一问题。 
在制动斜坡过程中，将在时间 ③ 处置位“Jog_F”。此时，轴将加速为 新设定的速度值。达

到速度设定值 100.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

MC_MoveSuperimposed V7 (S7-1500)

MC_MoveSuperimposed：位置轴叠加 V7 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”，可以启动叠加到正在运行的基本运动上的相

对定位运动。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_MoveSuperimposed”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控制工

作 (页 3806)”部分。 

说明

偏离动态设置

将活动作业超驰为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。
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参数

下表列出了“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 叠加定位操作的额外距离（负或正）

VelocityDiff INPUT LREAL -1.0 相对于活动的运动的 大速度偏差

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
valules) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 叠加定位完成

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveSuperimposed：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：定位轴重叠

A 部分

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ① 处，可使用

“Exe_2”初始化距离为 50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴移动的距离为两个作业的动

态值总和，即 50 + 50 = 100.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

B 部分

使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ② 处使用“Exe_2”，
初始化了距离为 -50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴将反向移动，移动的距离为两个

作业的动态值总和，即 50.0 - 50.0 = 0.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_StopSuperimposed V7 (S7-1500)

MC_HaltSuperimposed：暂停轴上的叠加运动 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_HaltSuperimposed”，将通过“MC_MoveSuperimposed”、
“MC_MotionInSuperimposed”或“MC_HaltSuperimposed”指令在轴上创建的叠加运动减速到

零速。此指令对轴的基本运动没有影响。 

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_HaltSuperimposed”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控制工作 
(页 3806)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_HaltSuperimposed”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Deceleration INPUT LREAL -1.0 叠加运动的减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 叠加运动的加加速度

> 0.0 叠加运动的恒定加速速度曲线；使

用指定的加加速度

= 0.0 叠加运动的梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
AbortAcceleration INPUT BOOL FALSE FALSE 使用组态的加加速度减小作业开始

时叠加运动的当前加速度。而后，

减速度增大。

TRUE 叠加运动的加速度在作业开始时设

置为 0.0；减速度立即增大。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 将完成执行作业。

叠加运动停止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MC_HaltSuperimposed：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：暂停轴上的叠加运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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A 部分

通过“MC_MoveRelative”作业 (A1) 作为基本运动来移动轴。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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通过“Exe_2”，会触发“MC_MoveSuperimposed”作业 (A2) 作为叠加运动。

<TO>.StatusWord.X23 位已设置。在时间 ①，“MC_MoveSuperimposed”作业被

“MC_HaltSuperimposed”作业 (A3) 超驰。通过“Abort_2”发出作业中止信号。

<TO>.StatusWord2.X7 位将置位，<TO>.StatusWord.X23 位将复位。当“AbortAcc_3”= 
FALSE 时，当前加速度将通过指定的加加速度减小。之后，形成减速度并将叠加运动减速到

速度 = 0。通过“Done_3”报告“MC_HaltSuperimposed”作业完成。<TO>.StatusWord2.X7 位
复位。

B 部分

通过“MC_MoveRelative”作业 (A1) 作为基本运动来移动轴。

通过“Exe_2”，会触发“MC_MoveSuperimposed”作业 (A2) 作为叠加运动。

<TO>.StatusWord.X23 位已设置。在时间 ②，“MC_MoveSuperimposed”作业被

“MC_HaltSuperimposed”作业 (A3) 超驰。通过“Abort_2”发出作业中止信号。

<TO>.StatusWord2.X7 位将置位，<TO>.StatusWord.X23 位将复位。当“AbortAcc_3”= TRUE 
时，电流加速度立即被设置为 0 并且减速度增大。将叠加运动减速到速度 = 0。通过“Done_3”
报告“MC_HaltSuperimposed”作业完成。<TO>.StatusWord2.X7 位复位。

MC_SetSensor V7

MC_SetSensor：将备用编码器切换为工作编码器 V7

说明

通过运动控制指令“MC_SetSensor”，切换用于轴的闭环位置控制的编码器。

无须使用参数“Mode”= 2 和 3 进行切换，即可调整所寻址编码器的实际值。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 已正确组态工艺对象和备用编码器。

• 无重启指令且无“MC-Home”作业处于运行状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_SetSensor”作业的执行。

• 新作业“MC_SetSensor”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_SetSensor”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Sensor INPUT INT 1 新编码器编号（1 到 4）。

Mode INPUT DINT 0 该模式确定了旧编码器与新编码器之间的位

置对齐情况。

0 切换编码器并将实际位置传送给新

编码器

通过该编码器切换，可防止定位控

制中出现阶跃变化。可以实现编码

器的无扰动切换。

1 在未对齐实际位置的情况下，切换

编码器

注

闭环位置控制处于激活状态时，两

个编码器的附加差值用作附加控制

偏差，并且可触发补偿运动。 
2 传送实际值 

将实际位置传送到“Sensor”参数中所

指定的编码器。

3 传送实际值 
“参考编码器”（“ReferenceSensor”
参数）的实际位置传送至在“Sensor”
参数中指定的编码器。

ReferenceSensor INPUT INT 1 参考编码器编号（参见参数“Mode” = 3）

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已切换用于轴的闭环位置控制的编

码器。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

切换到绝对值编码器

将编码器切换为绝对编码器并传输实际值（“Mode” = 2，3）时，将使用绝对编码器的值和

绝对值偏移值计算实际值。切换到不同编码器时，将取消实际值的计算过程。绝对编码器将

再次返回绝对值 + 绝对值偏移值 (<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEncoderOffset)，而不使用

“MC_SetSensor”作业进行计算。

MC_Stop V7 (S7-1500)

MC_Stop：停止轴并禁止新的运动作业 V7 (S7-1500)

说明

通过“MC_Stop”运动控制指令，可以停止轴的所有运动，并阻止工艺对象进行新的运动作业。

轴将制动直到停止并保持开启状态。

停止位置由停止斜坡得出。为此，可以使用通过“Mode”参数定义的三种模式：

• “Mode”= 0：制动操作的动态响应取决于所组态的急停斜坡。

• “Mode”= 2：制动操作的动态响应取决于工艺对象的 大动态值。

• “Mode”= 3：制动操作的动态响应由“MC_Stop”作业的参数“Jerk”和“Decelaration”确定。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3574 编程和操作手册, 11/2022



适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

• “MC_Stop”作业不会由其它运动触发。

• “MC_Stop”作业由“MC_Power”作业通过设置“Enable”= FALSE 中止。

• “MC_Stop”作业不会中止仿真中的任何同步操作功能。

• “MC_Stop”作业由具有同级或高级停止响应的其它“MC_Stop”作业中止。

停止响应的优先级（降序）：“Mode”= 0 >“Mode”= 2 >“Mode”= 3
有关“MC_Stop”作业超驰响应的更多详细信息，请参见“运动控制作业的超驰响应 V7 
(页 3806)”部分。

报警响应与 MC_Stop 之间的超驰行为

“MC_Stop”作业与“停止”或“取消启用”报警响应可彼此超驰。重要程度较高的报警响应

或已组态停止模式会超驰。

“CommandAborted”= TRUE 时，“MC_Stop”作业会遭到拒绝，或被重要程度较高的报警响应

超驰。但不会像其它运动控制指令一样输出“Error”= TRUE 和“ErrorID”= 16#8001。
停止模式的报警响应可被重要程度较高的“MC_Stop”作业超驰。

下表列出了“MC_Stop”作业和报警响应中停止模式的优先级：

停止模式 MC_Stop.Mode <TO>.ErrorDetail.Reac
tion

重要程度

取消启用 - 4 4
急停 0 3 3

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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停止模式 MC_Stop.Mode <TO>.ErrorDetail.Reac
tion

重要程度

以 大动态值停止 2 2 2
以当前动态值停止/以指定的动

态响应停止

3 2 1

示例 1
出现“<TO>.ErrorDetail.Reaction”= 2 的报警。报警激活时，会发送“Mode”= 0 的“MC_Stop”作
业。 
结果：因报警导致的以 大动态值停止响应将被“MC_Stop”作业的急停响应超驰。轴通过急

停制动并达到速度 0 后，“MC_Stop”命令会输出“Done”= TRUE。

示例 2
Mode = 3 的 MC_Stop 作业已激活。在作业处于激活状态时，会出现报警响应

“<TO>.ErrorDetail.Reaction”= 2 的报警。

结果：以指定动态值停止“MC_Stop”作业将被以 大动态值停止的报警响应超驰。“MC_Stop”
作业显示“CommandAborted”= TRUE。

说明

检查动态限值和急停的组态。由于急停的重要程度较高，因此将急停延迟组态为大于或等于

动态限值。通过这种方式，可确保超驰急停不会减小以当前或 大动态值停止的动态值。

参数

下表列出了“MC_Stop”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 运动停止，并阻止新的运动作业。

FALSE 运动作业可再次执行。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 急停

工艺对象将以“工艺对象 > 组态 > 扩
展参数 > 急停”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Emergency stop) 中组

态的急停减速度制动到停止状态，

且无任何加加速度限制。

(<TO>.DynamicDefaults.Emergenc
yDeceleration)

1 不允许

2 以 大动态值停止

工艺对象将以“工艺对象 > 组态 > 扩
展参数 > 动态限值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 中组

态的 大减速度制动到停止状态。

因此，需考虑所组态的 大加加速

度。

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceler
ation, 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

3 以指定的动态响应停止

工艺对象以参数“Deceleration”和
“Jerk”中指定的值停止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“Mode”= 3 时：

制动斜坡的减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“Mode”= 3 时：

制动斜坡的加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
AbortAcceleration INPUT BOOL FALSE TRUE 加速度设置为 0.0。组态的减速度将

立即增大。

FALSE 使用组态的加加速度减小加速度。

组态的减速度随后将增大。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 达到静止状态。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 在执行期间作业由“Enable”= FALSE
的“MC_Power”、另一个“MC_Stop”
作业或报警响应中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

通过“MC_Stop”制动某个轴

要将某个轴减速至停止状态，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 为参数“Mode”、“Deceleration”、“Jerk”和“AbortAcceleration”设置必要的值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_Stop”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。轴的停止状态将显示在“工艺对象 
> 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态 > 停止”(Technology object > Diagnostics > Status and 
error bits > Motion status > Standstill) 中 (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill))。
只要“Execute”= TRUE，工艺对象便无法执行运动作业。

通过激活的力/力矩限制制动轴

使用“急停”模式（“Mode”= 0）通过激活的力/力矩限制制动轴。

更多信息

有关对各个位进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的

“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

超驰响应 V7：回零和运动控制工作 (页 3806)

指令
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MC_Stop：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：制动轴和超驰作业特性

通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动某个轴。在时间 ①，“MC_MoveVelocity”作业被

“MC_Stop”作业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。而后，组态的减速度增大并且

轴制动至停止状态。轴制动时，“Busy_2”= TRUE。通过“Done_2”报告“MC_Stop”作业完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ② 时，通过激活的“MC_Stop”作业 (A1)，执行“MC_MoveVelocity”作业 (A2)。由于轴

被“MC_Stop”作业禁用，因此会拒绝“MC_MoveVelocity”作业。错误通过“Error_1”表示。

“Exe_2”随后复位为 FALSE。
在时间 ③ 时，轴由“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 在上升沿进行移动。

MC_SetAxisSTW V7 (S7-1500)

MC_SetAxisSTW：控制字 1 和 2 的控制位 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_SetAxisSTW”，可以控制 PROFIdrive 报文的控制字 1 (STW1) 和控制

字 2 (STW2) 中的选定位。这样便可直接控制工艺对象未使用的位。要控制的位通过参数

“STW1”和“STW2”进行指定。受控位将保持有效，直到“MC_SetAxisSTW”作业复位、工艺对象

重启或 CPU 从“RUN”切换为“STOP”。
可以在 STW1 中控制以下位：

• 8
• 9
• 11 到 15
位 0 到 11 可在 STW2 中进行控制。

有关要控制的位的含义，请参见《SINAMICS S120/S150》列表手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109763271)。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象与驱动装置报文互连。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3581
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• 工艺对象未在仿真中。

• 设置了允许的位屏蔽。

超驰响应

• 新作业“MC_SetAxisSTW”不会中止任何激活的运动控制作业。

• “MC_SetAxisSTW”作业只能由另一个“MC_SetAxisSTW”作业中止。

参数

下表列出了“MC_SetAxisSTW”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

STW1 INPUT WORD 16#000
0

为 STW1 设置位

STW1BitMask INPUT WORD 16#000
0

STW1 的位屏蔽

STW2 INPUT WORD 16#000
0

为 STW2 设置位

STW2BitMask INPUT WORD 16#000
0

STW2 的位屏蔽

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V7：回零和运动控制工作 (页 3806)

MC_WriteParameter V7 (S7-1500)

MC_WriteParameter：写参数 V7 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_WriteParameter”，可以在运行时更改工艺对象的选定参数。更改将

立即生效或在重启后生效，具体取决于相应的参数。

在 CPU 的“RUN → STOP → RUN”转换期间，参数值将保持一致。如果发生断电或存储器复位，

则更改后的参数值将复位为初始值。

对于立即生效的参数，如果工艺对象重启，则更改后的参数值将复位为初始值。对于重启后

才会生效的参数，如果再次重启，参数值会保留下来。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

要求

• 工艺对象已正确组态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_WriteParameter”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ParameterNumber INPUT DINT 0 要更改的参数索引

Value INPUT Variant (BOOL, INT, 
DINT, UDINT, 
LREAL)

- 指向要写入的值（源地址）的变量指针

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 执行过程中出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可修改的参数

下表列出了可使用运动控制指令“MC_WriteParameter”更改的参数：

变量 索引 工艺对象 数据类

型

说明 有效性

PositionLimits_HW.
Active

1000 定位轴

同步轴

BOOL 启用/禁用硬限位开关

正负硬限位开关均可通过此参数激活

或禁用。

直接

FALSE 硬限位开关禁用

TRUE 硬限位开关激活

Ti 1010 速度轴

定位轴

同步轴

外部编码器

LREAL 通信时间 Ti（读入过程值） 重新启动后

To 1011 速度轴

定位轴

同步轴

外部编码器

LREAL 通信时间 To（输出过程值） 重新启动后

TPn/TDP 1012 速度轴

定位轴

同步轴

外部编码器

LREAL PROFINET 发送时钟或 PROFIBUS 发送

时钟

重新启动后

参见

超驰响应 V7：回零和运动控制工作 (页 3806)

MC_SaveAbsoluteEncoderData V7 (S7-1500)

MC_SaveAbsoluteEncoderData：保存用于设备更换的绝对值调整 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_SaveAbsoluteEncoderData”，可以保存绝对值编码器的调整以用于设

备更换。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

SIMATIC 存储卡上有足够的存储空间。

参数

下表列出了“MC_SaveAbsoluteEncoderData”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 将保存带有绝对值编码器的 CPU 所
有工艺对象的绝对值编码器调整以

用于设备更换。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

测量输入、输出凸轮、凸轮轨迹 (S7-1500)

MC_MeasuringInput V7 (S7-1500)

MC_MeasuringInput：启动一次测量 V7 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MeasuringInput”，开始进行一次性测量。

进行一次性测量时，可以通过一个测量作业检测到一个或两个边沿。将相应的工艺对象轴或

外部编码器的位置分配给测量事件。测量结果在函数块以及工艺数据块中进行指示，并且可

在用户程序中进行进一步处理。测量作业已完成。

必须使用“MC_MeasuringInput.Execute” = TRUE，再次启动另一个测量作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 轴编码器的状态必须为“valid”（“<TO>.StatusSensor[1..4].State”= valid）。否则，会在函

数块中拒绝测量作业，并提示错误。

• 测量输入与测量模块之间已建立通信（“<TO>.StatusWord.CommunicationOK”= TRUE）。

• 在主动或被动回原点期间，无法使用 PROFIdrive 进行测量。

超驰响应

有关“MC_MeasuringInput”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：测量输入作业 
(页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_MeasuringInput”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 测量类型

0 下一个上升沿的测量

1 下一个下降沿的测量

2 下两个边沿的测量

3 两个边沿的测量，从上升沿开始

• 上升沿 =“MeasuredValue1”（测

量值 1）
• 下降沿 =“MeasuredValue2”（测

量值 2）
4 两个边沿的测量，从下降沿开始

• 下降沿 =“MeasuredValue1”
• 上升沿 =“MeasuredValue2”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringRange INPUT BOOL FALSE 测量值的采集

遵守时间相关的边界条件。

FALSE 始终采集测量值

TRUE 仅采集测量范围内的测量值

StartPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的起始位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

EndPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的结束位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已完全处理块。

测量值有效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 测量作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MeasuredValue1 OUTPU
T

LREAL 0.0 第一个测量值

MeasuredValue2 OUTPU
T

LREAL 0.0 第二个测量值（用于两个边沿的测量）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MeasuringInput：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：开始一次性测量作业

对于通过“Execute”开始的“Mode”= 0 的“MC_MeasuringInput”作业，执行了下一个上升沿的

测量。“Done” = TRUE 信号表示测量已成功完成。确定的测量值 ①（在示例中：为 50）已

通过“MeasuredValue1”进行输出。

MC_MeasuringInputCyclic V7 (S7-1500)

MC_MeasuringInputCyclic：启动周期性测量 V7 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MeasuringInputCyclic”，开始进行循环测量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过循环测量，系统 多会检测到两个测量事件，并会显示相关的测量位置。会继续循环进

行测量，直至按照指令结束测量。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 只有在使用定时器 DI 进行测量时，才支持周期性测量。

• 测量输入与测量模块之间已建立通信（“<TO>.StatusWord.CommunicationOK”= TRUE）。

• 仅当轴编码器为“有效”状态“valid”（“<TO>.StatusSensor[1..4].State” = valid）时，操作

才生效。否则，会在函数块中拒绝测量作业，并提示错误。

超驰响应

有关“MC_MeasuringInputCyclic”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：测量输入作业 
(页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_MeasuringInputCyclic”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 测量类型

0 上升沿的测量

1 下降沿的测量

2 两个边沿的测量

MeasuringRange INPUT BOOL FALSE 测量值的采集

遵守时间相关的边界条件。

FALSE 始终采集测量值

TRUE 仅采集测量范围内的测量值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StartPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的起始位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

EndPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的结束位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 测量作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MeasuredValue1 OUTPU
T

LREAL   第一个测量值

MeasuredValue2 OUTPU
T

LREAL   第二个测量值（在一个位置控制周期内测量

多个边沿时）

MeasuredValue1Co
unter

OUTPU
T

UDINT 0 第一个测量值的计数值

MeasuredValue2Co
unter

OUTPU
T

UDINT 0 第二个测量值的计数值

LostEdgeCounter1 OUTPU
T

UDINT 0 第一个测量值采集的周期时钟内，缺失边沿

的计数值

LostEdgeCounter2 OUTPU
T

UDINT 0 第二个测量值采集的周期时钟内，缺失边沿

的计数值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MeasuringInputCyclic：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：开始循环测量作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“Mode”= 0 且不含特定测量范围“MeasuringRange” = “FALSE”）时，使用“Execute”（信号和

启动点未显示）（如，在 MC-PreServo [OB67] 中调用）启动的“MC_MeasuringInputCyclic”
指令将执行一次上升沿测量。

对于在位置控制周期的第一个上升沿 ① 确定的实际位置，将通过“MeasuredValue1”进行输

出，计数变量“MeasuredValue1Counter”会加“1”。
对于在位置控制周期的第二个上升沿 ② 确定的实际位置，将通过“MeasuredValue2”进行输

出，计数变量“MeasuredValue2Counter”会加“1”。
如果在同一个位置控制周期 ③ 内出现其它上升沿，则会在 LostEdgeCounter1 和 
LostEdgeCounter2 中进行记录。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_AbortMeasuringInput V7 (S7-1500)

MC_AbortMeasuringInput：取消激活的测量作业 V7 (S7-1500)

说明

借助运动控制指令“MC_AbortMeasuringInput”，可中止活动的一次性或循环测量作业。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

有关“MC_AbortMeasuringInput”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：测量输入作业 
(页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_AbortMeasuringInput”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL 0 函数块已处理。测量作业已被取消激活。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MC_OutputCam V7 (S7-1500)

MC_OutputCam：激活/取消激活输出凸轮 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_OutputCam”激活特定的输出凸轮。

根据输出凸轮的类型，以下输入参数生效：

• 基于位置的输出凸轮

– “OnPosition”
– “OffPosition”

• 基于时间的输出凸轮

– “OnPosition”
– “Duration”

使用参数“Mode”和“Direction”，可定义输出凸轮的操作模式和有效方向。

带有“MC_OutputCam.OnPosition”= 0 设置的设定值输出凸轮，在位置设定值 = 0 时进行切换。

如果“MC_OutputCam.Enable” = TRUE，则会始终读取输入参数，并且输入参数会在下一个

位置控制周期内生效。 
发生工艺报警时，会在确认错误后再次对输出凸轮进行处理。

说明

启用输出凸轮

为了确保精确切换，在输出凸轮启动之前，输出凸轮必须启用至少两个应用周期。否则，基

于位置的输出凸轮将不精确，并且基于时间的输出凸轮不会打开。

请遵循基于位置的输出凸轮和基于时间的输出凸轮的开关行为。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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适用于

• 输出凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 较高级别的工艺对象必须具备有效位置。

• 输出凸轮与输出模块之间已建立通信（“<TO>.StatusWord.CommunicationOK”= TRUE）。

• 在非位置控制操作过程中，没有为轴输出设定值输出凸轮。

超驰响应

“MC_OutputCam”作业已通过以下方式取消：

• 通过“MC_OutputCam.Enable”= FALSE 禁用输出凸轮。

• 在用户程序的输出凸轮中，只能有一个“MC_OutputCam”函数块实例处于激活状态。对于

当前激活的输出凸轮上的第二个“MC_OutputCam”函数块实例，将被拒绝，并提示错误。

参数

下表列出了“MC_OutputCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

OutputCam INPUT TO_OutputCam - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE FALSE 已禁用输出凸轮。

TRUE 输出凸轮正在处理中。

OnPosition INPUT LREAL 0.0 输出凸轮的起始位置 [互连工艺对象的测量单

位]
对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

OffPosition INPUT LREAL 0.0 基于位置的输出凸轮的结束位置 [互连工艺对

象的测量单位]
对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Duration INPUT LREAL 0.0 基于时间的输出凸轮的开启持续时间 [测量单

位：ms]
基于时间的输出凸轮的开启持续时间值必须

大于 0.0。
Mode INPUT DINT 1 操作模式

1 标准

输出凸轮功能（输出未反向）

2 输出凸轮功能（输出反向）

3 输出凸轮始终激活

（“Enable”= TRUE）
Direction INPUT DINT 1 输出凸轮的激活方向

1 正方向

2 负方向 
3 双向

CamOutput OUTPU
T

BOOL - 基于运动控制指令“MC_OutputCam”的上次

调用的状态显示

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 输出凸轮的处理过程处于激活状态。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令
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MC_OutputCam：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：激活指定的输出凸轮类型。

A1 基于位置的输出凸轮

A2 基于时间的输出凸轮

使用“Enable”= TRUE 激活输出凸轮。输出凸轮的输出取决于该参数。

“Busy”= TRUE 用于指示输出凸轮的处理过程。

指令
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如果设置了激活方向“Direction”= 1（正向），则输出凸轮将执行以下操作，而与输该出凸轮

的类型设置无关：

• 基于位置的输出凸轮在“OnPosition”① 处开启，并在“OffPosition”② 处再次关闭。方向改

变时，输出凸轮关闭 ④。

• 基于时间的输出凸轮在“OnPosition”① 处开启，并在经过特定时间“Duration”③ 后再次关

闭。在特定的开启持续时间“Duration”内，开启的基于时间的输出凸轮将保持激活状态，

即使在反方向再次出现起始位置超行程的情况，亦如此。

使用“CamOutput”输出输出凸轮的切换状态。

“Enable”= FALSE 时，特定的输出凸轮类型将取消激活。“Busy”= FALSE 表示输出凸轮当前未

处理。

MC_CamTrack V7 (S7-1500)

MC_CamTrack：激活/取消激活凸轮轨迹 V7 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_CamTrack”启用凸轮轨迹的处理过程。

适用于

• 凸轮轨迹

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 较高级别的工艺对象必须具备有效位置。

• 输出凸轮与输出模块之间已建立通信（“<TO>.StatusWord.CommunicationOK”= TRUE）。

• 在非位置控制操作过程中，没有为轴输出设定值输出凸轮。

指令
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超驰响应

• 通过“MC_CamTrack.Enable”= FALSE 禁用凸轮轨迹，从而取消“MC_CamTrack”作业。

• 在用户程序的凸轮轨迹中，只能有一个“MC_CamTrack”函数块实例处于激活状态。对于

当前激活的凸轮轨迹上的第二个“MC_CamTrack”函数块实例，将被拒绝，并提示错误。

• 更改运动控制指令“MC_CamTrack”的参数时或在工艺数据块中重新计算凸轮轨迹。根据

所有参数设置处理凸轮轨迹。

参数

下表列出了“MC_CamTrack”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

CamTrack INPUT TO_CamTrack - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 凸轮轨迹已处理。

FALSE 凸轮轨迹已禁用。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 1 0 当“Enable”= TRUE 时：

立即激活凸轮轨迹的处理过程。凸

轮轨迹数据立即生效

如果由于凸轮轨数据更改而导致轨

迹信号仍未设置，则之前激活的基

于位置的输出凸轮将被取消。

之前激活的基于时间的输出凸轮始

通常将被取消。

当“Enable”= FALSE 时：

立即完成凸轮轨迹的处理过程。立

即取消基于位置的输出凸轮/基于时

间的输出凸轮。

1 当“Enable”= TRUE 时：

立即/在下一个轨迹周期激活凸轮轨

迹处理过程：

• 首次激活凸轮轨迹时，会立即开

始凸轮轨迹的处理过程。

• 如果凸轮轨迹处理过程已激活，

则会输出当前凸轮轨迹，直至轨

迹周期结束。随后，新的凸轮轨

迹数据将生效。

当“Enable”= FALSE 时：

凸轮轨迹结束时，结束凸轮轨迹的

处理过程

2 当“Enable”= TRUE 时：

凸轮轨迹输出立即接通，并保持接

通状态

当“Enable”= FALSE 时：

立即关闭凸轮轨迹输出。

InvertOutput INPUT BOOL FALSE 反向输出

TRUE 轨迹输出的输出已反向。

FALSE 轨迹输出的输出未反向。

TrackOutput OUTPU
T

BOOL - 指示凸轮轨迹的切换状态。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 凸轮轨迹的处理过程处于激活状态。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MC_CamTrack：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：激活凸轮轨迹

① 轴参考位置

② 组态的输出凸轮无效

③ 开始周期性连续的凸轮轨迹

指令
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使用“Enable”= TRUE 激活凸轮轨迹。凸轮轨迹根据工艺数据块中设置的参数进行输出。

变量 值 说明

<TO>Parameter.
  CamTrackType 0 将该凸轮轨的输出凸轮类型指定为距离输出凸轮

ReferencePosition 20.0 为凸轮轨迹指定的轴基准位置

CamTrackLength 100.0 凸轮轨迹的特定长度

CamTrack[1].Existent TRUE 将凸轮轨的第一个距离输出凸轮指定为有效凸轮

CamTrack[1].OnPosition 10.0 该凸轮轨迹中第一个输出凸轮的起始位置

CamTrack[1].OffPosition 20.0 该凸轮轨迹中第一个输出凸轮的结束位置

CamTrack[2].Existent FALSE 将凸轮轨的第二个距离输出凸轮指定为无效凸轮

CamTrack[2].OnPosition 30.0 该凸轮轨迹中第二个输出凸轮的起始位置

CamTrack[2].OffPosition 50.0 该凸轮轨迹中第二个输出凸轮的结束位置

CamTrack[3].Existent TRUE 将凸轮轨的第三个距离输出凸轮指定为有效凸轮

CamTrack[3].OnPosition 60.0 该凸轮轨迹中第三个输出凸轮的起始位置

CamTrack[3].OffPosition 90.0 该凸轮轨迹中第三个输出凸轮的结束位置

同步运动 (S7-1500)

MC_GearIn V7 (S7-1500)

MC_GearIn：启动齿轮传动 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_GearIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动操作。引导轴处于

停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。

运动控制指令提供以下功能：

• 定义传动比

• 使用动态参数同步跟随轴

• 齿轮传动中的同步行进

指令
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适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 下，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GearIn”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 (页 3808)”部分。 
通过“MC_GearOut”作业，跟随轴取消同步，同步操作将终止 (S7‑1500T)。
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”作业禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴

再次启用并遍历之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。 

参数

下表列出了“MC_GearIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er (S7‑1500T)
TO_LeadingAxisPro
xy (S7‑1500T)

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

RatioDenominator INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
InGear OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令
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MC_GearIn：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：同步和切换主值

使用“Exe_1”，初始化“MC_GearIn”作业 (A1)。跟随轴 (TO_Slave) 将与引导轴 (TO_Master_1) 
进行同步。“InGear_1”会在时间 ① 处发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 

指令
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在时间 ②，将由另一个“MC_GearIn”作业 (A2) 超驰同步操作。将通过“Abort_1”发出中止信

号。跟随轴将与引导轴 (TO_Master_2) 进行同步。“InGear_2”会在时间 ③ 处发出跟随轴已

同步并与引导轴同步运动的信号。

MC_GearInPos V7

MC_GearInPos：通过指定的同步位置启动齿轮传动 V7

说明

使用运动控制指令“MC_GearInPos”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动操作。跟随轴根

据为引导轴和跟随轴指定的同步位置进行同步。引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以

启动同步操作。

运动控制指令提供以下功能：

• 定义传动比

• 定义同步方向

• 定义同步位置和同步类型：

– 使用动态参数实现提前同步

– 使用主值距离实现提前同步

– 使用主值距离实现随后同步

• 齿轮传动中的同步行进

视同步曲线而定，会涉及不同的参数。有关概述，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 下，将引导轴指定为可能的引导轴。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3608 编程和操作手册, 11/2022



• 跟随轴已启用。

• 跟随轴已回原点。

• 使用主值距离进行提前同步时，引导轴在启动作业时必须至少与同步位置

（“MasterSyncPosition”）相隔指定的距离（“MasterStartDistance”）。

超驰响应

有关“MC_GearInPos”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 (页 3808)”部分。

通过“MC_GearOut”作业，跟随轴取消同步，同步操作将终止。

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_GearInPos”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

RatioDenominator INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

MasterSyncPosition INPUT LREAL 0.0 引导轴的同步位置

当“SyncProfileReference”= 0、1 时：

引导轴的位置，各轴从该位置开始进行同步

并完成同步。

当“SyncProfileReference”= 3 时：

引导轴的位置，即开始同步的位置。

SlaveSyncPosition INPUT LREAL 0.0 跟随轴的同步位置

当“SyncProfileReference”= 0、1 时：

跟随轴的位置，各轴从该位置开始进行同步

并完成同步。

当“SyncProfileReference”= 3 时：

跟随轴的位置，分配给引导轴的同步位置。

SyncProfileReferenc
e

INPUT DINT 1 同步类型

0 使用动态参数实现提前同步

1 使用主值距离实现提前同步

2 预留

3 使用主值距离实现随后同步

4 预留

MasterStartDistanc
e

INPUT LREAL 1.0 当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

主值距离

当“SyncProfileReference”= 0 时：

不相关

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Velocity INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
valules) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

Acceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SyncDirection INPUT DINT 3 同步方向

（适用于已激活模数设置的跟随轴）

1 正方向

同步期间，跟随轴只能沿正向行进。

2 负方向

同步期间，跟随轴只能沿负向行进。

3 短距离

同步期间，跟随轴允许更改方向。

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GearInPos：功能图 V7

功能图：使用动态参数/主值距离实现提前同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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A 部分

使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。“StartSync”用于显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的动态参数与引导轴 (TO_Master) 进行提前同步。系统对同步所需的

距离进行计算。达到特定的参考位置“MasterSyncPosition”和“SlaveSyncPosition”后，

“InSync”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

B 部分

使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。“StartSync”用于显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与引导轴 (TO_Master) 进行同步。

系统对同步所需的动态响应进行计算。达到特定的参考位置“MasterSyncPosition”和
“SlaveSyncPosition”后，“InSync”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能图：通过主值距离实现提前同步/随后同步

A 部分

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。“StartSync”用于显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与引导轴 (TO_Master) 进行同步。

系统对同步所需的动态响应进行计算。达到特定的参考位置“MasterSyncPosition”和
“SlaveSyncPosition”后，“InSync”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

B 部分

使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。当到达指定的参考位置“MasterSyncPosition”
时，通过“StartSync”指示开始同步。跟随轴 (TO_Slave) 将通过特定的主值距离

“MasterStartDistance”与引导轴 (TO_Master) 进行随后同步。系统对同步所需的动态响应进

行计算。“InSync”用于表示跟随轴已同步并同步移动到引导轴。

MC_GearInVelocity V7

MC_GearInVelocity：启动速度同步操作 V7

说明

使用运动控制指令“MC_GearInVelocity”，可在引导轴和跟随轴之间启动速度同步操作。跟随

轴将按照指定的传动比与引导轴的速度同步。引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启

动速度同步操作。 
运动控制指令提供以下功能：

• AUTOHOTSPOT
• AUTOHOTSPOT
• AUTOHOTSPOT
• 使用动态参数同步跟随轴

• 速度齿轮传动中的同步行进

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 下，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 主值有效。

超驰响应

有关“MC_GearInVelocity”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 (页 3808)”
部分。

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

在跟随轴的非位置控制模式下，跟随轴上的回原点作业被拒绝。通过“MC_Home.Mode”= 3 
或 5 使跟随轴主动回原点会中止每个状态下的同步操作。

主值或从值偏移的作业被拒绝。

参数

下表列出了“MC_GearInVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ContinuousUpdate INPUT BOOL FALSE 用于指定传动比的模式

TRUE 连续指定传动比

FALSE 在上升沿启动作业时指定一次传动

比

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

RatioDenominator INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647
Acceleration INPUT LREAL -1.0 同步加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 同步减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 同步加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
PositionControlled INPUT BOOL FALSE 跟随轴的位置控制

TRUE 位置控制模式

FALSE 非位置控制操作

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
ContinuousUpdate
Active

OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 传动比连续传递。

参数值“RatioNumerator”和
“RatioDenominator”的更改立即生

效。

FALSE 在上升沿启动作业时传送一次传动

比。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GearInVelocity：功能图 V7

功能图：同步与传动比调整

在时间 ① 时，作业“MC_GearInVelocity”(A1)（“ContinuousUpdate”= TRUE）将通过“Exe”启
动。“StartSync”用于显示同步开始。跟随轴 (TO_Slave) 将通过特定的动态参数与引导轴 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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(TO_Master) 进行同步。当达到引导轴速度与指定传动比之积时，“InSync”用于表示跟随轴

已同步并同步移动到引导轴。

之后，传动比的分母不断变化。由于“ContinuousUpdateActive”= TRUE，跟随轴的速度会立

即更改。

在时间 ② 时，“ContinuousUpdate”将设置为 FALSE。将显示“ContinuousUpdateActive”
= FALSE。 后指定的传动比仍然有效。传动比的更改不再有效。

“ContinuousUpdate”再次设置为 TRUE。为使此更改生效，作业 A1 在时间 ③ 再次使用“Exe”
触发。将显示“ContinuousUpdateActive”= TRUE。跟随轴的更新同步通过“StartSync”显示。

“ContinuousUpdate”复位为 FALSE。在时间 ④ 时，“ContinuousUpdate”再次设置为 TRUE。
因为未通过“Exe”再次触发作业 A1，因此不考虑传动比的更改。

MC_PhasingRelative V7

MC_PhasingRelative：跟随轴上主值的相对偏移 V7

说明

使用运动控制指令“MC_PhasingRelative”，可以对跟随轴偏移有效主值。相对主值偏移会与

既有的主值偏移相加。使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”进行齿轮传动或使用“MC_CamIn”
进行凸轮传动时可能存在相对主值偏移。引导轴的位置不会受影响。不允许同时使用从值偏

移。

齿轮传动

运动控制指令在齿轮传动中提供以下功能：

• 跟随轴上主值的偏移

– 使用动态参数

– 使用从当前主值位置开始的主值距离的主值偏移

– 使用从特定主值位置开始的主值距离

• 定义主值距离的方向

• 仅取消待处理的主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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凸轮传动

运动控制指令在凸轮传动中提供以下功能：

• 跟随轴上主值的偏移

– 使用从当前主值位置开始的主值距离的主值偏移

– 使用从特定主值位置开始的主值距离

• 定义主值距离的方向

• 仅取消待处理的主值偏移

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 通过运动控制指令“MC_GearIn”、“MC_GearInPos”或“MC_CamIn”，跟随轴将与引导轴同

步（“MC_GearIn.InGear”= TRUE、“MC_GearInPos.InSync”= TRUE 或“MC_CamIn.InSync”
= TRUE）。

• 无“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业处于激活或等待状态。

超驰响应

有关“MC_PhasingRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 (页 3808)”
部分。

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用引导轴时，不会中止主值偏移。即使在减速制动阶段

和引导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_PhasingRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

PhaseShift INPUT LREAL 0.0 相对主值偏移

Velocity INPUT LREAL -1.0 主值偏移期间跟随轴的速度（添加到同步操

作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
valules) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 主值偏移期间跟随轴的加速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 主值偏移期间跟随轴的减速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 主值偏移期间跟随轴的加加速度（添加到同

步操作运动中）

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ProfileReference INPUT DINT 0 主值偏移的类型

0 仅适用于齿轮传动：

使用动态参数行进主值偏移

1 使用从当前主值位置开始的主值距

离的主值偏移

2 使用从主值位置“StartPosition”开始

的主值距离的主值偏移

3 ... 4 预留

5 仅取消待处理作业的主值偏移

PhasingDistance INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离

主值偏移期间引导轴的距离

StartPosition INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference” = 2 时：

主值偏移的起始主值位置

Direction INPUT DINT 3 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离的方向

1 主值距离的方向为主值运动方向的

正向。

2 主值距离的方向为主值运动方向的

反向。

3 主值距离的方向为主值当前运动方

向。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 主值偏移结束。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

CoveredPhaseShift OUTPU
T

LREAL 0.0 显示已偏移的绝对主值份额

StartPhasing OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴偏移有效主值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_PhasingRelative：功能图 V7

功能图：齿轮传动中的相对主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在使用“MC_GearInPos”(A1) 控制的有效齿轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”
= 0 的情况下通过“Exe”启动“MC_PhasingRelative”作业 (A2)。“StartPhasing”参数显示，除了

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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同步操作运动外，跟随轴还会通过指定的动态参数遍历主值偏移。通过该作业遍历的绝对主

值偏移在“CoveredPhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。引导轴的运动不会受影

响。

当时间为 ② 时，“MC_PhasingRelative”作业 (A2) 通过“Exe”再次启动。除了同步移动外，使

用动态参数的主值偏移通过指定的动态参数再次移出。通过该作业遍历的绝对主值偏移在

“CoveredPhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。

在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量中指示绝对主值偏移。

功能图：凸轮传动中的相对主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在使用“MC_CamIn”(A1) 控制的有效凸轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”= 1 
的情况下通过“Exe”触发“MC_PhasingRelative”作业 (A2)。“StartPhasing”参数显示，主值偏移

从当前位置开始遍历，遍历距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过

该作业遍历的绝对主值偏移在“CoveredPhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。引

导轴的运动不会受影响。

当时间为 ② 时，在“ProfileReference”= 2 的情况下，“MC_PhasingRelative”作业 (A2) 通过

“Exe”再次启动。跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至引导轴到达起始位置 
(<TO>.StatusWord2.X3 = TRUE (PhasingCommandWaiting))。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在时间 ③，主值到达指定的起始位置。“StartPhasing”参数显示，跟随轴遍历主值偏移，遍

历距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过该作业遍历的绝对主值偏

移在“CoveredPhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。

在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量中指示绝对主值偏移。

MC_PhasingAbsolute V7

MC_PhasingAbsolute：跟随轴上主值的绝对偏移 V7

说明

通过运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”，可以在跟随轴上执行有效主值的绝对偏移。使用

“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”进行齿轮传动或使用“MC_CamIn”进行凸轮传动时可能存在绝

对主值偏移。引导轴的位置不会受此影响。不允许同时使用从值偏移。

齿轮传动

运动控制指令在齿轮传动中提供以下功能：

• 跟随轴上主值的偏移

– 使用动态参数

– 使用从当前主值位置开始的主值距离的主值偏移

– 使用从特定主值位置开始的主值距离

• 定义主值距离的方向

• 仅取消待处理的主值偏移

凸轮传动

运动控制指令在凸轮传动中提供以下功能：

• 跟随轴上主值的偏移

– 使用从当前主值位置开始的主值距离的主值偏移

– 使用从特定主值位置开始的主值距离

• 定义主值距离的方向

• 仅取消待处理的主值偏移

适用于

• 同步轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 通过运动控制指令“MC_GearIn”、“MC_GearInPos”或“MC_CamIn”，跟随轴将与引导轴同

步（“MC_GearIn.InGear”= TRUE、“MC_GearInPos.InSync”= TRUE 或“MC_CamIn.InSync”
= TRUE）。

• 无“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业处于激活或等待状态。

超驰响应

有关“MC_PhasingAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 
(页 3808)”部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用引导轴时，不会中止主值偏移。即使在减速制动阶段

和引导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_PhasingAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

PhaseShift INPUT LREAL 0.0 绝对主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Velocity INPUT LREAL -1.0 主值偏移期间跟随轴的速度（添加到同步操

作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
valules) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 主值偏移期间跟随轴的加速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 主值偏移期间跟随轴的减速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 主值偏移期间跟随轴的加加速度（添加到同

步操作运动中）

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
ProfileReference INPUT DINT 0 主值偏移的类型

0 仅适用于齿轮传动：

使用动态参数行进主值偏移

1 使用从当前主值位置开始的主值距

离的主值偏移

2 使用从主值位置“StartPosition”开始

的主值距离的主值偏移

3 ... 4 不允许

5 仅取消待处理作业的主值偏移

PhasingDistance INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离

主值偏移期间引导轴的距离

StartPosition INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference” = 2 时：

主值偏移的起始主值位置

Direction INPUT DINT 3 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离的方向

1 主值距离的方向为主值运动方向的

正向。

2 主值距离的方向为主值运动方向的

反向。

3 主值距离的方向为主值当前运动方

向。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3635



参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 主值偏移结束。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

AbsolutePhaseShift OUTPU
T

LREAL 0.0 显示已偏移的绝对主值份额

StartPhasing OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴偏移有效主值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_PhasingAbsolute：功能图 V7

功能图：齿轮传动中的绝对主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在使用“MC_GearInPos”(A1) 控制的有效齿轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”
= 0 的情况下通过“Exe”启动“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2)。“StartPhasing”参数显示，除了

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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同步操作运动外，跟随轴还会通过指定的动态参数遍历主值偏移。通过该作业遍历的绝对主

值偏移在“AbsolutePhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。引导轴的运动不会受影

响。

当时间为 ② 时，“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2) 通过“Exe”再次启动。因为绝对主值偏移 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift) 已经为 50.0，因此主值未偏移。

在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量中指示绝对主值偏移。

功能图：凸轮传动中的绝对主值偏移

指令
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在使用“MC_CamIn”(A1) 控制的有效凸轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”= 1 
的情况下通过“Exe”触发“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2)。“StartPhasing”参数显示，主值偏

移从当前位置开始遍历，遍历距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通

过该作业遍历的绝对主值偏移在“AbsolutePhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。

引导轴的运动不会受影响。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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当时间为 ② 时，在“ProfileReference”= 2 的情况下，“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2) 通过

“Exe”再次启动。跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至引导轴到达起始位置 
(<TO>.StatusWord2.X3 = TRUE (PhasingCommandWaiting))。
在时间 ③，主值到达指定的起始位置。“StartPhasing”参数显示，跟随轴遍历主值偏移，遍

历距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过该作业遍历的绝对主值偏

移在“AbsolutePhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。

在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量中指示绝对主值偏移。

MC_OffsetRelative V7

MC_OffsetRelative：跟随轴上从值的相对偏移 V7

说明

可以使用运动控制指令“MC_OffsetRelative”，相对于现有从值偏移对跟随轴上的从值进行移

位。使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”进行齿轮传动或使用“MC_CamIn”进行凸轮传动时可

能存在相对从值偏移。引导轴的位置不会受此影响。不允许同时使用主值偏移。

齿轮传动

运动控制指令在齿轮传动中提供以下功能：

• 跟随轴上从值的偏移：

– 使用从当前主值位置开始的主值距离的主值偏移

– 使用从特定主值位置开始的主值距离

• 定义主值距离的方向

• 仅取消待处理的从值偏移

凸轮传动

运动控制指令在凸轮传动中提供以下功能：

• 跟随轴上从值的偏移：

– 使用从当前主值位置开始的主值距离的主值偏移

– 使用从特定主值位置开始的主值距离

• 定义主值距离的方向

• 仅取消待处理的从值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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适用于

• 同步轴

要求

• 已正确组态跟随轴的工艺对象。

• 跟随轴是同步轴。

• 跟随轴已启用。

• 通过运动控制指令“MC_GearIn”、“MC_GearInPos”或“MC_CamIn”，跟随轴将与引导轴同

步（“MC_GearIn.InGear”= TRUE、“MC_GearInPos.InSync”= TRUE 或“MC_CamIn.InSync”
= TRUE）。

• 无“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业处于激活或等待状态。

超驰响应

有关“MC_OffsetRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 (页 3808)”
部分。

参数

下表列出了“MC_OffsetRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_SynchronousA
xis

 - 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Offset INPUT LREAL 0.0 相对从值偏移

ProfileReference INPUT DINT 1 从值偏移的类型

0 预留

1 使用从当前有效主值位置开始的主

值距离的从值偏移

2 使用从有效主值位置“StartPosition”
开始的主值距离的从值偏移

3 ... 4 预留

5 仅取消待处理作业的从值偏移

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

OffsetDistance INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离

从值偏移期间的有效主值距离

StartPosition INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference” = 2 时：

从值偏移的起始有效主值位置

Direction INPUT DINT 3 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离的方向

1 主值距离的方向为有效主值运动方

向的正向。

2 主值距离方向为有效主值运动方向

的反向。

3 主值距离的方向为有效主值运动的

当前运动方向。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 主值偏移结束。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD  0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

CoveredOffset OUTPU
T

LREAL  0.0 显示已偏移的绝对从值份额

StartOffset OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴偏移从值。

指令
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MC_OffsetRelative：功能图 V7

功能图：齿轮传动中的相对从值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在使用“MC_GearInPos”(A1) 控制的有效齿轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”
= 1 的情况下通过“Exe”启动“MC_OffsetRelative”作业 (A2)。“StartOffset”参数显示，跟随轴从

当前位置遍历从值偏移，遍历距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通

过该作业遍历的绝对从值偏移在“CoveredOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。引导

轴的运动不会受影响。

当时间为 ② 时，“MC_OffsetRelative”作业 (A2) 通过“Exe”再次启动。“StartOffset”参数显示，

跟随轴遍历从值偏移，遍历距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过

该作业遍历的绝对从值偏移在“CoveredOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。

绝对从值偏移在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量中指示。

功能图：凸轮传动中的相对从值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在使用“MC_CamIn”(A1) 控制的有效凸轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”= 1 
的情况下通过“Exe”触发“MC_OffsetRelative”作业 (A2)。“StartOffset”参数显示，跟随轴从当

前位置遍历从值偏移，遍历距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过

该作业遍历的绝对从值偏移在“CoveredOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。引导轴

的运动不会受影响。

当时间为 ② 时，在“ProfileReference”= 2 的情况下，“MC_OffsetRelative”作业 (A2) 通过“Exe”
再次启动。跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至引导轴到达起始位置 
(<TO>.StatusWord2.X5 = TRUE (OffsetCommandWaiting))。
在时间 ③，主值到达指定的起始位置。“StartOffset”参数显示，跟随轴遍历从值偏移，遍历

距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过该作业遍历的绝对从值偏移在

“CoveredOffset”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。

指令
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绝对从值偏移在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量中指示。

MC_OffsetAbsolute V7

MC_OffsetAbsolute：跟随轴上从值的绝对偏移 V7

说明

通过运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”，在具有绝对偏移的跟随轴上偏移从值。使用

“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”进行齿轮传动或使用“MC_CamIn”进行凸轮传动时可能存在绝

对从值偏移。引导轴的位置不会受此影响。不允许同时使用主值偏移。

齿轮传动

运动控制指令在齿轮传动中提供以下功能：

• 跟随轴上从值的偏移：

– 使用从当前主值位置开始的主值距离的主值偏移

– 使用从特定主值位置开始的主值距离

• 定义主值距离的方向

• 仅取消待处理的从值偏移

凸轮传动

运动控制指令在凸轮传动中提供以下功能：

• 跟随轴上从值的偏移：

– 使用从当前主值位置开始的主值距离的主值偏移

– 使用从特定主值位置开始的主值距离

• 定义主值距离的方向

• 仅取消待处理的从值偏移

适用于

• 同步轴

要求

• 已正确组态跟随轴的工艺对象。

• 跟随轴是同步轴。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 跟随轴已启用。

• 通过运动控制指令“MC_GearIn”、“MC_GearInPos”或“MC_CamIn”，跟随轴将与引导轴同

步（“MC_GearIn.InGear”= TRUE、“MC_GearInPos.InSync”= TRUE 或“MC_CamIn.InSync”
= TRUE）。

• 无“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业处于激活或等待状态。

超驰响应

有关“MC_OffsetAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 (页 3808)”
部分。

参数

下表列出了“MC_OffsetAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_SynchronousA
xis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Offset INPUT LREAL 0.0 绝对从值偏移

ProfileReference INPUT DINT 1 从值偏移的类型

0 预留

1 使用从当前有效主值位置开始的主

值距离的从值偏移

2 使用从有效主值位置“StartPosition”
开始的主值距离的从值偏移

3 ... 4 预留

5 仅取消待处理作业的从值偏移

OffsetDistance INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离

从值偏移期间的有效主值距离

StartPosition INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference” = 2 时：

从值偏移的起始有效主值位置

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Direction INPUT DINT 3 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离的方向

1 主值距离的方向为有效主值运动方

向的正向。

2 主值距离方向为有效主值运动方向

的反向。

3 主值距离的方向为有效主值运动的

当前运动方向。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 主值偏移结束。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD  0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

AbsoluteOffset OUTPU
T

LREAL  0.0 显示已偏移的绝对从值份额

StartOffset OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴偏移从值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_OffsetAbsolute：功能图 V7

功能图：齿轮传动中的绝对从值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在使用“MC_GearInPos”(A1) 控制的有效齿轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”
= 1 的情况下通过“Exe”启动“MC_OffsetAbsolute”作业 (A2)。“StartOffset”参数显示，跟随轴

从当前位置遍历从值偏移，遍历距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。

通过该作业遍历的绝对从值偏移在“AbsoluteOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。引

导轴的运动不会受影响。

当时间为 ② 时，“MC_OffsetAbsolute”作业 (A2) 通过“Exe”再次启动。因为绝对从值偏移 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset) 已经为 90.0，因此从值未移位。

绝对从值偏移在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量中指示。

功能图：凸轮传动中的绝对从值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在使用“MC_CamIn”(A1) 控制的有效凸轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”= 1 
的情况下通过“Exe”触发“MC_OffsetAbsolute”作业 (A2)。“StartOffset”参数显示，跟随轴从当

前位置遍历从值偏移，遍历距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过

该作业遍历的绝对从值偏移在“AbsoluteOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。引导轴

的运动不会受影响。

当时间为 ② 时，在“ProfileReference”= 2 的情况下，“MC_OffsetAbsolute”作业 (A2) 通过

“Exe”再次启动。跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至引导轴到达起始位置 
(<TO>.StatusWord2.X5 = TRUE (OffsetCommandWaiting))。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ③，主值到达指定的起始位置。“StartOffset”参数显示，跟随轴遍历从值偏移，遍历

距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过该作业遍历的绝对从值偏移在

“AbsoluteOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。

绝对从值偏移在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量中指示。

MC_CamIn V7

MC_CamIn：开始凸轮传动 V7

说明

使用运动控制指令“MC_CamIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动凸轮传动操作。跟随轴根据

引导轴的指定同步位置进行同步。

引导轴的同步位置和凸轮跟随轴的对应位置表示两个轴之间的相互关系。引导轴的同步位置

由以下参数决定：

• 凸轮的起始位置 (<TO_Cam>.StatusCam.StartLeadingValue)
• 缩放凸轮的主值（“MasterScaling”）
• 凸轮的偏移/位置（“MasterOffset”）
• 凸轮内的起点（“MasterSyncPosition”）
同步位置的计算方式如下：

同步位置 = (凸轮的起始位置+“MasterScaling”) +“MasterOffset”+“MasterSyncPosition”
跟随轴的运动起点根据所选的同步模式进行定义。

运动控制指令提供以下功能：

• 缩放和偏移凸轮

• 定义凸轮的应用模式

• 定义同步方向

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 定义同步位置和同步类型：

– 使用动态参数实现提前同步

– 使用主值距离实现提前同步

– 使用主值距离从当前主值位置开始提前进行同步

– 使用主值距离实现随后同步

– 使用主值距离从当前主值位置开始进行随后同步

– 直接同步设置跟随轴

– 直接在凸轮运动结束时同步设置跟随轴

• 凸轮传动中的同步行进

视同步曲线而定，会涉及不同的参数。有关概述，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

适用于

• 凸轮

• 同步轴

要求

• 引导轴、跟随轴和凸轮的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 下，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 跟随轴已回原点。

• 已通过“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。

• 使用主值距离进行提前同步时，引导轴在启动作业时必须至少与同步位置

（“MasterSyncPosition”）相隔指定的距离（“MasterStartDistance”）。

• 对于凸轮运动结束时的直接同步设置，凸轮传动必须已经激活（“InSync”= TRUE）。

超驰响应

有关“MC_CamIn”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 (页 3808)”部分。

通过“MC_CamOut”作业，跟随轴取消同步，同步操作将终止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_CamIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Cam INPUT TO_Cam
TO_Cam_10k

- 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

MasterOffset INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference”= 0、1、3、4 时：

凸轮主值的偏移

凸轮工艺对象未更改。

当“SyncProfileReference”= 2、5、6 时：

不相关

SlaveOffset INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference”= 0、1、3、4、6 
时：

凸轮从值的偏移

凸轮工艺对象未更改。

当“SyncProfileReference”= 2、5 时：

不相关

MasterScaling INPUT LREAL 1.0 缩放凸轮的主值

凸轮工艺对象未更改。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SlaveScaling INPUT LREAL 1.0 缩放凸轮的从值

凸轮工艺对象未更改。

MasterSyncPosition INPUT LREAL 0.0 引导轴的同步位置

当“SyncProfileReference”= 0、1、6 时：

引导轴的位置（相对于凸轮的起始位置），

轴从该位置开始进行同步并完成同步。

该值必须介于凸轮的定义范围内。

当“SyncProfileReference”= 3 时：

引导轴的位置（相对于凸轮的起始位置），

从该位置开始进行同步

该值必须介于凸轮的定义范围内。

当“SyncProfileReference”= 4 时：

不相关

当“SyncProfileReference”= 2、5 时：

引导轴的位置（相对于要更换的凸轮的起始

位置），从该位置开始进行轴同步

该值必须介于待更换凸轮的定义范围内。

SyncProfileReferenc
e

INPUT DINT 1 同步曲线

0 使用动态参数实现提前同步

1 使用主值距离实现提前同步

2 直接同步设置

3 使用主值距离实现随后同步

4 使用主值距离从当前主值位置开始

进行随后同步

5 在凸轮结束运动时进行直接同步设

置

6 使用主值距离从当前主值位置开始

提前进行同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

MasterStartDistanc
e

INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference”= 1、3、4、6 时：

主值距离

同步过程中的引导轴距离

> 0.0 使用指定值。

≤ 0.0 不允许

当“SyncProfileReference”= 0、2、5 时：

不相关

Velocity INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
valules) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4、
5、6 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3657



参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4、
5、6 时：

不相关

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4、
5、6 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4、
5、6 时：

不相关

ApplicationMode INPUT DINT 0 凸轮的应用

0 一次性/非循环

1 循环（从值端的绝对应用）

2 循环附加（在从值端连续附加）

SyncDirection INPUT DINT 3 当“SyncProfileReference”= 0、1、3、4、6 
时：

同步方向

适用于已激活模数设置的跟随轴。

1 正方向

同步期间，跟随轴只能沿正向行进。

2 负方向

同步期间，跟随轴只能沿负向行进。

3 短距离

同步期间，跟随轴允许更改方向。

当“SyncProfileReference”= 2、5 时：

不相关

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

EndOfProfile OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到凸轮的末端。

循环使用凸轮时，针对在用户程序

中至少调用一次“MC_CamIn”的情况

进行显示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_CamIn：功能图 V7

功能图：通过动态参数/主值距离和凸轮开关实现提前同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用“Exe_1”，初始化“MC_CamIn”作业 (A1)。“StartSync_1”用于显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的动态参数提前与“Sync_1”范围内的凸轮 (Cam_1) 进行同步。系统对

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3662 编程和操作手册, 11/2022



同步所需的距离进行计算。当达到相对于凸轮起点的特定参考位置“MasterSyncPosition”后，

“InSync_1”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 
同步操作由另一个“MC_CamIn”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止信号。

“StartSync_2”用于显示同步开始。跟随轴将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与
“Sync_2”范围内的新凸轮 (Cam_2) 提前同步。在“Sync_2”范围内，轴不跟随凸轮“Cam_1”。
系统会对同步所需的动态响应进行计算。当达到相对于凸轮起点的特定参考位置

“MasterSyncPosition”后，“InSync_2”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

功能图：通过主值距离和开关凸轮实现提前同步/随后同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用“Exe_1”，初始化“MC_CamIn”作业 (A1)。“StartSync_1”用于显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与“Sync_1”范围内的凸轮 (Cam_1) 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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提前同步。系统对同步所需的动态响应进行计算。当达到相对于凸轮起点的特定参考位置

“MasterSyncPosition”后，“InSync_1”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 
同步操作由另一个“MC_CamIn”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止信号。当到达相对

于凸轮盘起点的指定参考位置“MasterSyncPosition”时，通过“StartSync_2”指示开始同步。跟

随轴随后将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与“Sync_2”范围内的新凸轮 (Cam_2) 
同步。在“Sync_2”范围内，轴不会跟随凸轮“Cam_1”。系统对同步所需的动态响应进行计算。

“InSync_2”用于表示跟随轴已同步并同步移动到引导轴。

功能图：使用主值距离从当前主值位置实现提前/随后同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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A 部分

在时间 ① 时，作业“MC_CamIn”(A1)（“SyncProfileReference”= 4）将通过“Exe”启动。

“StartSync”用于显示同步开始。从当前主值位置 270° 开始，跟随轴 (TO_Slave) 随后通过指

定的主值距离“MasterStartDistance”= 180° 与凸轮 (Cam_1) 同步。系统对同步所需的动态响

应进行计算。

在时间 ② 时，“InSync”在主值位置 90° 处发出信号，指示跟随轴已同步并与引导轴同步运动。

B 部分

在时间 ③ 时，作业“MC_CamIn”(A1)（“SyncProfileReference”= 6）将通过“Exe”启动。

“StartSync”用于显示同步开始。从当前主值位置 270° 开始，跟随轴 (TO_Slave) 提前通过指

定的主值距离“MasterStartDistance”= 180° 与凸轮 (Cam_1) 同步。系统对同步所需的动态响

应进行计算。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ④ 时，跟随轴在相对于凸轮起点 90° 的主值位置达到指定参考位置

“MasterSyncPosition”= 180° 的从值。凸轮盘在主值区域自动偏移 -90° 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.MasterOffset)。“InSync”用于表示跟随轴已同步并与引导

轴同步运动。

功能图：在凸轮运动结束时切换并进行直接同步设置

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“MC_CamIn”作业 (A1) 处于激活状态。

在时间 ① 时，另一个“MC_CamIn”作业 (A2) 将通过“Exe_2”启动。跟随轴上显示状态“正在

等待”，直至有效凸轮“Cam_1”运动结束 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 3)。
在时间 ② 凸轮运动结束（“Eop_1”）。凸轮进行切换。由于未发生同步，仍保留“同步”状

态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_SynchronizedMotionSimulation V7

MC_SynchronizedMotionSimulation：仿真同步操作 V7

说明

通过运动控制指令“MC_SynchronizedMotionSimulation”，可对跟随轴上活动的同步操作进

行仿真。这意味着，禁用跟随轴时，同步操作保持为激活状态。再次启用后，跟随轴无需再

次同步。

警告

机器损坏

如果仿真结束时跟随轴的位置不同于仿真开始时的位置，这会导致设定值发生阶跃，从而

导致机器损坏。

因此，在仿真结束时，请确保跟随轴的设定值与同步操作关系中的设定值相对应。

运动控制指令提供以下功能：

• 仿真同步操作

适用于

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 跟随轴是同步轴。

• 对于“同步“状态 (<TO>.StatusWord.X22 = TRUE) 下的工艺对象，同步操作处于激活状

态。

超驰响应

其它任何运动控制作业不会中止“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业的执行。仿真的

同步操作保持为激活状态，即使通过“MC_Power”或“MC_Stop”作业禁用跟随轴时，亦如此。

重启工艺对象时会停止仿真，并会中止同步操作。

新作业“MC_SynchronizedMotionSimulation”不会中止任何其它运动控制作业。

“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable” = TRUE 时，将拒绝同步操作作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_SynchronizedMotionSimulation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 已开始对同步操作进行仿真。

FALSE 已停止对同步操作进行仿真。

InSimulation OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 正在仿真同步操作。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MC_GearOut V7

MC_GearOut：取消同步齿轮传动 V7

说明

使用运动控制指令“MC_GearOut”，结束引导轴与跟随轴之间的齿轮传动操作。齿轮传动期

间，跟随轴取消同步并停在指定的停止位置。挂起的齿轮传动已取消。

运动控制指令提供以下功能：

• 定义取消同步方向

• 定义跟随轴的停止位置以及取消同步的类型：

– 使用动态参数取消同步跟随轴

– 使用主值距离取消同步跟随轴

• 仅取消待处理的齿轮传动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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适用于

• 同步轴

要求

• 跟随轴已启用。

• 在跟随轴上，通过“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”启动的齿轮传动激活或待处理。

• 在跟随轴上，没有“MC_Stop”作业处于激活状态。

超驰响应

有关“MC_GearOut”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 (页 3808)”部分。

“SyncProfileReference”= 5 的“MC_GearOut”作业仅中止挂起的“MC_GearInPos”或挂起的

“MC_GearOut”作业。

参数

下表列出了“MC_GearOut”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

SlavePosition INPUT LREAL 0.0 跟随轴的停止位置

SyncProfileReferenc
e

INPUT DINT 1 取消同步的类型

0 使用动态参数取消同步

1 使用主值距离取消同步

2 … 4 预留

5 仅取消待处理的齿轮传动

MasterStopDistance INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference” = 1 时：

主值距离

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference” = 0 时：

减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference” = 0 时：

加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
SyncOutDirection INPUT DINT 3 取消同步方向

1 正方向

取消同步期间，跟随轴只能沿正向

行进。

2 负方向

取消同步期间，跟随轴只能沿负向

行进。

3 当前方向

跟随轴沿着自身当前行进的方向取

消同步。

StartSyncOut OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴已取消同步。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MC_GearOut：功能图 V7

功能图：使用动态参数/主值距离取消同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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A 部分

对于“MC_GearInPos”作业 (A1)，跟随轴 (TO_Slave) 与引导轴 (TO_Master) 同步行进。“同

步”(Synchronous) 状态通过“InSync_1”显示。

在时间 ① 时，作业“MC_GearOut”(A2) 将通过“Exe_2”启动。“SyncOut_2” ② 用于显示取消

同步开始。跟随轴将通过指定的动态参数取消同步。由系统计算取消同步所需的距离。到达

指定的停止位置“SlavePosition”时，“Done_2”提示跟随轴已取消同步并处于停止状态 ③。

B 部分

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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对于“MC_GearInPos”作业 (A1)，跟随轴 (TO_Slave) 与引导轴 (TO_Master) 同步行进。“同

步”(Synchronous) 状态通过“InSync_1”显示。

在时间 ④ 时，作业“MC_GearOut”(A2) 将通过“Exe_2”启动。“SyncOut_2”用于显示取消同步

开始 ⑤。跟随轴通过指定的主值距离“MasterStopDistance”取消同步。由系统对取消同步所

需的动态值进行计算。到达指定的停止位置“SlavePosition”时，“Done_2”提示跟随轴已取消

同步并处于停止状态 ⑥。

MC_CamOut V7

MC_CamOut：取消同步凸轮传动 V7

说明

使用运动控制指令“MC_CamOut”，结束引导轴与跟随轴之间的凸轮传动操作。凸轮传动期

间，跟随轴取消同步并停在指定的停止位置。挂起的凸轮传动已取消。

运动控制指令提供以下功能：

• 定义取消同步方向

• 定义跟随轴的停止位置以及取消同步的类型：

– 使用动态参数取消同步跟随轴

– 使用主值距离取消同步跟随轴

• 仅取消待处理的凸轮传动

适用于

• 同步轴

要求

• 跟随轴已启用。

• 在跟随轴上，采用“MC_CamIn”的凸轮传动处于活动状态或挂起。

• 在跟随轴上，没有“MC_Stop”作业处于激活状态。

超驰响应

有关“MC_CamOut”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 (页 3808)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“SyncProfileReference”= 5 的“MC_CamOut”作业仅中止挂起的“MC_CamIn”或挂起的

“MC_CamOut”作业。

参数

下表列出了“MC_CamOut”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

SlavePosition INPUT LREAL 0.0 跟随轴的停止位置

SyncProfileReferenc
e

INPUT DINT 1 取消同步的类型

0 通过动态行为取消同步

1 使用主值距离取消同步

2 … 4 预留

5 仅取消待处理的凸轮传动

MasterStopDistance INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference” = 1 时：

主值距离

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference” = 0 时：

减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference” = 0 时：

加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic default 
values) 中组态的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
SyncOutDirection INPUT DINT 3 取消同步方向

1 正方向

取消同步期间，跟随轴只能沿正向

行进。

2 负方向

取消同步期间，跟随轴只能沿负向

行进。

3 当前方向

跟随轴沿着自身当前行进的方向取

消同步。

StartSyncOut OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴已取消同步。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_CamOut：功能图 V7

功能图：使用主值距离取消同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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利用“MC_CamIn”作业 (A1)，跟随轴 (TO_Slave) 通过连续循环凸轮 (Cam_1) 同步移动到引导

轴 (TO_Master)。“同步”(Synchronous) 状态通过“InSync_1”显示。

在时间 ① 时，作业“MC_CamOut”(A2) 将通过“Exe_2”启动。跟随轴只应沿着反方向取消同步 
("SyncOutDirection" = 2)。“SyncOut_2” ② 用于显示取消同步开始。跟随轴通过指定的主值

距离“MasterStopDistance”取消同步。由系统对取消同步所需的动态值进行计算。到达指定

的停止位置“SlavePosition”或组态的位置窗口时，“Done_2”提示跟随的设定值插补，跟随轴

已取消同步并处于停止状态 ③。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_LeadingValueAdditive V7

MC_LeadingValueAdditive：指定附加主值 V7

说明

通过运动控制指令“MC_LeadingValueAdditive”，除了跟随轴的有效主值以外，还可以循环指

定附加主值。附加主值包括位置、速度和加速度。对指定值的更改将立即生效，而无需考虑

动态限值。

运动控制指令提供以下功能：

• 指定附加主值

适用于

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用或在使用“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业仿真。

超驰响应

有关“MC_LeadingValueAdditive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：同步操作作业 
(页 3808)”部分。

如果同步操作由另一个同步操作超驰，则附加主值将保持有效。

如果同步操作被取消同步，附加主值仍然有效。取消同步是指有效主值。

“MC_LeadingValueAdditive”作业由“MC_Reset”作业通过设置“Restart”= TRUE 中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_LeadingValueAdditive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SynchronousA
xis

- 附加值所作用的工艺对象。

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 主值适用。

FALSE 主值不适用。

Position INPUT LREAL 0.0 附加位置值

建议：为避免设定值跳转，仅在活动作业期

间以小步长更改附加位置值。

Velocity INPUT LREAL 0.0 附加速度值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 附加加速度值

遵循动态限值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 附加值有效。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_LeadingValueAdditive：功能图 V7

功能图：指定附加主值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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A 部分

“Exe”= TRUE 时，“MC_GearInPos”作业 (A1) 在通过动态参数提前同步时启动。同时，

“MC_LeadingValueAdditive”作业 (A2) 会在“En”= TRUE 时启动。

引导轴 (TO_Master) 用于计算有效主值 (EffectiveLeadingValue.Position) 和开始同步的时间。

当 A1 作业显示“StartSync”= TRUE 时，跟随轴 (TO_Slave) 会通过给出的特定动态参数进行同

步。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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附加主值在用户程序中不断增加，可添加到有效主值中，并能够增加跟随轴的动态响应。当

附加主值减小时，跟随轴的动态响应也将减小。如果附加主值为 0.0，则有效主值将跟随引

导轴的主值。

跟随轴同步到原始同步位置，作业 A1 显示“InSync”= TRUE。作业 A2 在“En”= FALSE 时终止。

B 部分

“En”= TRUE 时，“MC_LeadingValueAdditive”作业 (A2) 会在同步操作作业之前启动。用户程

序将附加主值连续增加到值“100.0”。“Exe”= TRUE 时，“MC_GearInPos”作业 (A1) 会在通过主

值距离提前同步时启动。

引导轴用于计算有效主值 (EffectiveLeadingValue.Position)。当有效主值达到“200.0”时，同

步开始，并且 A1 作业显示“StartSync”= TRUE。此时，引导轴达到值“100.0”。跟随轴已同步。

同步位置移动附加主值。

一旦“InSync”= TRUE，附加主值便会持续减小。当主值 (TO_Master.Position) 从 200.0 增加

到 300.0 时，附加主值 (AddValue) 会从 100.0 减小到 0.0。有效主值保持在 200.0，跟随轴

不动。

如果附加主值为 0.0，则有效主值将跟随引导轴的主值。取消移位，并继续跟随轴的运动。

作业 A2 在“En”= FALSE 时终止。

凸轮

MC_InterpolateCam V7

MC_InterpolateCam：插补凸轮盘 V7

说明

通过运动控制指令“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。插补操作将关闭凸轮既定插补点

与区域间的间隔。

运动控制指令提供以下功能：

• 插补凸轮

根据工艺对象的已组态设置对凸轮进行插补：

• 组态转换

• 系统插补

• 基于 VDI 指南 2143 的插补

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 凸轮当前未处于使用状态（例如，用于凸轮运动）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_InterpolateCam”作业的执行。

• 新作业“MC_InterpolateCam”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_InterpolateCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam
TO_Cam_10k

- 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已对凸轮进行插补。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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插补凸轮

要使用“MC_InterpolateCam”运动控制指令对凸轮进行插补，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“Cam”参数指定要进行插补的凸轮。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_InterpolateCam”作业。
已对凸轮进行插补。“Done”参数的值为“TRUE”时，表示插补过程完成。

MC_GetCamLeadingValue V7

MC_GetCamLeadingValue：读取凸轮的主值 V7

说明

通过运动控制指令“MC_GetCamLeadingValue”，可从凸轮中读取为从值定义的主值。

运动控制指令提供以下功能：

• 读取一个主值

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已对凸轮进行插补。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GetCamLeadingValue”作业的执行。

• 新作业“MC_GetCamLeadingValue”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_GetCamLeadingValue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam
TO_Cam_10k

- 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

FollowingValue INPUT LREAL 0.0 待读取主值的从值

ApproachLeadingVa
lue

INPUT LREAL 0.0 搜索的主值的近似值

如果该从值在凸轮中多次使用，则可用于限

制搜索的主值。 
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已读取主值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

Value OUTPU
T

LREAL - 读取主值（位置）

（“Done”= TRUE 时有效）

读取一个主值

要使用“MC_GetCamLeadingValue”运动控制指令从凸轮中读取主值，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数，为搜索的主值指定凸轮、从值和近似值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GetCamLeadingValue”作业。
“Done”参数的值为“TRUE”时，表示主值已确定。主值的计算可能需要几个周期。通过参数
“Value”输出主值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GetCamFollowingValue V7

MC_GetCamFollowingValue：读取凸轮盘的从值 V7

说明

使用运动控制指令“MC_GetCamFollowingValue”，从凸轮中针对主值读取从值以及从值的一

阶和二阶导数。

运动控制指令提供以下功能：

• 读取一个从值

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已对凸轮进行插补。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GetCamFollowingValue”作业的执行。

• 新作业“MC_GetCamFollowingValue”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_GetCamFollowingValue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam
TO_Cam_10k

- 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

LeadingValue INPUT LREAL 0.0 待读取从值的主值

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 从值已读取。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

Value OUTPU
T

LREAL - 读取从值（位置）

（“Done”= TRUE 时有效）

FirstDerivative OUTPU
T

LREAL - 所读取从值的一阶导数

（“Done”= TRUE 时有效）

SecondDerivative OUTPU
T

LREAL - 所读取从值的二阶导数

（“Done”= TRUE 时有效）

读取一个从值

要使用“MC_GetCamFollowingValue”运动控制指令从凸轮中读取主值，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定凸轮和主值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GetCamFollowingValue”作业。
“Done”参数的值为“TRUE”时，表示从值已读取。通过“Value”、“FirstDerivative”和
“SecondDerivative”参数输出从值和导数。

MC_CopyCamData V7

MC_CopyCamData：复制计算得出的凸轮元素 V7

说明

可使用指令“MC_CopyCamData”将根据分别包含点和区段的数组计算出的凸轮元素复制到凸

轮的数据块工艺对象。使用复制模式指定现有的已定义凸轮元素保持有效还是设为无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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运动控制指令提供以下功能：

• AUTOHOTSPOT
• AUTOHOTSPOT

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 待复制数据在数据库中提供，点和区段分别对应一个数组：

– 对于点：ARRAY[*] OF TO_Cam_Struct_PointData
– 对于区段：ARRAY[*] OF TO_Cam_Struct_SegmentData

• 已在数据块属性中的“常规 > 属性”(General > Attributes) 下激活“优化块访

问”(Optimized block access) 选项。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_CopyCamData”作业的执行。

• 新作业“MC_CopyCamData”不会中止任何活动的运动控制作业。

也可以在活动的凸轮传动期间复制凸轮元素。

参数

下表列出了“MC_CopyCamData”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam
TO_Cam_10k

- 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 复制模式

0 执行复制程序之前，所有现有的已

定义凸轮元素均设为无效。

（“ValidPoint”= FALSE，
“ValidSegment”= FALSE）

1 所有现有的已定义凸轮元素保持有

效。

（“ValidPoint”= TRUE，
“ValidSegment”= TRUE）

StartPointCam INPUT DINT 1 凸轮中待复制点的起始点索引

“TO_Cam”的允许值：

1 ≤“StartPointCam”≤ 1 000
“TO_Cam_10k”的允许值：

1 ≤“StartPointCam”≤ 10 000
StartSegmentCam INPUT DINT 1 凸轮中待复制区段的起始区段索引

允许值：

1 ≤“StartSegmentCam”≤ 50
StartPointArray INPUT DINT 1 要从“ArrayOfPoints”复制的点的起始点索引

允许值：

“ArrayOfPoints”下限 ≤“StartPointArray”≤ 
“ArrayOfPoints”上限

StartSegmentArray INPUT DINT 1 要从“ArrayOfSegments”复制的区段的起始区

段索引

允许值：

“ArrayOfSegments”下限 ≤
“StartSegmentArray”≤ “ArrayOfSegments”
上限

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

NumberOfPoints INPUT DINT 0 待复制的点数

“TO_Cam”的允许值：

“NumberOfPoints”≤ “ArrayOfPoints”中的点

数

以及

0 ≤“NumberOfPoints”≤ 1 001 -
“StartPointCam”
“TO_Cam_10k”的允许值：

“NumberOfPoints”≤ “ArrayOfPoints”中的点

数

以及

0 ≤“NumberOfPoints”≤ 10 001 -
“StartPointCam”

NumberOfSegment
s

INPUT DINT 0 待复制的区段数

允许值：

“NumberOfSegments”≤ “ArrayOfSegments”
中的区段数

以及

0 ≤“NumberOfSegments”≤ 51 -
“StartSegmentCam”

ArrayOfPoints INOUT ARRAY[*] OF 
TO_Cam_Struct‐
_PointData1)

- 包含待复制点的数组

ArrayOfSegments INOUT ARRAY[*] OF 
TO_Cam_Struct‐
_SegmentData1)

- 包含待复制区段的数组

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

1) 数组大小取决于应用。

MotionIn

MC_MotionInVelocity V7

MC_MotionInVelocity：指定运动控制设定值 V7

说明

使用运动控制指令“MC_MotionInVelocity”，可为速度和加速度指定可循环应用的已计算运动

设定值，作为轴的基本运动。在此，系统不会计算速度曲线，而直接使用工艺对象中的数值。

动态限制无效。

参数“Velocity”用于指定速度设定值；参数“Acceleration”则用于指定加速度设定值。当参数

“Enable”= TRUE 且至少为“Velocity”参数指定一个值时，速度设定值和加速度设定值有效。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_MotionInVelocity”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控制工作 
(页 3806)”部分。

说明

偏离动态设置

将活动作业超驰为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

对于 MotionIn 作业，指定加速度仅与作业超驰有关。如果不通过加加速度减慢当前活动的

加速度，请在 MotionIn 作业的“加速度”参数中输入值“0.0”。

参数

下表列出了“MC_MotionInVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 在下降沿结束作业

如果参数从“TRUE”设置为“FALSE”，
则设定值设置为 0.0。

Velocity INPUT LREAL 0.0 速度设定值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 加速度设定值

遵循动态限值。

PositionControlled INPUT BOOL TRUE TRUE 位置控制模式

FALSE 受控运行

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3695



MC_MotionInVelocity：功能图 V7

功能图：指定运动控制设定值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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A 部分

“Enable_1 = TRUE”时，工艺对象在 MC-PreServo-clock 速度“Vel_1”和加速度“Acc_1”之间循环

指定。相关技术数据将作为速度“TO_1.Velocity”的设定值和加速度“TO_1.Acceleration”的设

定值直接应用，而无需再计算速度曲线。

由于位置监视“PosContr_1”设置为“FALSE”，因此无法确定跟随误差

“TO_1.StatusPositioning.FollowingError”。
B 部分

“Enable_1”设置为“FALSE”时，速度和加速度相关技术数据无效。

在时间 ① 时，“Enable_1”将设置为 TRUE。由于位置监视“PosContr_1”设置为“TRUE”，因此

可确定跟随误差“TO_1.StatusPositioning.FollowingError”。
速度技术数据“Vel_1”和加速度默认值“Acc_1”会导致设定值跳变超出所允许的 大跟随误差。

使用主动位置滞后监视时，将输出工艺报警 521，并禁用该工艺对象。取消激活跟随误差监

视时，将以 大动态值进行设定值跳变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInPosition V7

MC_MotionInPosition：指定运动控制设定值 V7

说明

使用运动控制指令“MC_MotionInPosition”，可为位置、速度和加速度指定可循环应用的运动

设定值，以作为轴的基本运动。在此，系统不会计算速度曲线，而直接使用工艺对象中的数

值。动态限制无效。

使用参数“Position”可指定设定位置。使用参数“Velocity”可指定速度设定值。使用

“Acceleration”参数可指定加速度设定值。

当速度预控制被激活时，速度设定值用作预控制器值。当参数“Enable”= TRUE 且至少指定

“Position”和“Velocity”参数的值时，位置设定值、速度设定值和加速度设定值有效。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_MotionInPosition”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控制工作 
(页 3806)”部分。

说明

偏离动态设置

将活动作业超驰为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

对于 MotionIn 作业，指定加速度仅与作业超驰有关。如果不通过加加速度减慢当前活动的

加速度，请在 MotionIn 作业的“加速度”参数中输入值“0.0”。

参数

下表列出了“MC_MotionInPosition”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 在下降沿结束作业

如果参数从“TRUE”设置为“FALSE”，
则设定值设置为 0.0。 近指定的位

置设定值仍保持有效。

Position INPUT LREAL 0.0 位置设定值

Velocity INPUT LREAL 0.0 速度设定值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 加速度设定值

遵循动态限值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInPosition：功能图 V7

功能图：指定运动控制设定值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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A 部分

“Enable_1 = TRUE”时，工艺对象在 MC-PreServo-clock 位置“Pos_1”、速度“Vel_1”和加速度

“Acc_1”之间循环指定。相关技术数据将作为位置“TO_1.Position”的设定值、速度

“TO_1.Velocity”的设定值和加速度“TO_1.Acceleration”的设定值直接应用，而无需再计算速

度曲线.。
B 部分

“Enable_1”设置为 FALSE 时，不使用位置、速度和加速度相关技术数据。

在时间 ① 时，“Enable_1”将设置为 TRUE。位置设置默认值“Pos_1”导致设定值跳变超出所允

许的 大跟随误差。使用主动位置滞后监视时，将输出工艺报警 521，并禁用该工艺对象。

取消激活跟随误差监视时，将以 大动态值进行设定值跳变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInSuperimposed V7

MC_MotionInSuperimposed：指定叠加运动设定值 V7

说明

除了轴的基本运动外，还可使用运动控制指令“MC_MotionInSuperimposed”，为位置、速度

和加速度指定可循环应用的运动设定值。在此，系统不会计算速度曲线，而直接使用工艺对

象中的数值。动态限制无效。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_MotionInSuperimposed”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：回零和运动控

制工作 (页 3806)”部分。 

说明

偏离动态设置

将活动作业超驰为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_MotionInSuperimposed”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 轴工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 在下降沿结束作业

如果参数从“TRUE”设置为“FALSE”，
则设定值设置为 0.0。 近指定的位

置设定值仍保持有效。

Distance INPUT LREAL 0.0 叠加运动的额外距离

（正或负）

VelocityDiff INPUT LREAL 0.0 叠加运动的速度设定值（速度差）

遵循轴的动态限值。

AccelerationDiff INPUT LREAL 0.0 叠加运动的加速度设定值（加速度差）1)

遵循轴的动态限值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

1) 叠加加速度“AccelerationDiff”仅用于超驰叠加或整体运动。通过“AbortAcceleration”= FALSE 的
“MC_HaltSuperImposed”作业对叠加运动进行制动时，指定的加速度会通过加加速度减小。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInSuperimposed：功能图 V7

功能图：指定叠加运动设定值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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①
“Exe_1”作业通过“MC_MoveRelative”触发（距离 0.08）以作为基本运动。

②
“MC_MotionInSuperimposed”作业被触发。在“Enable_2”的上升沿，设定值“Pos_2”、“Vel_2”
和“Acc_2”变为有效并叠加基本运动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3707



扭矩数据 (S7-1500)

MC_TorqueAdditive V7 (S7-1500)

MC_TorqueAdditive：指定附加扭矩 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_TorqueAdditive”，可以为向其分配工艺对象的驱动装置指定一个附

加扭矩。扭矩数据将通过报文 750 进行传递。

对于线性电机，使用“MC_TorqueAdditive”指令指定附加力。

参数“Value”可用于指定附加扭矩设定值。附加扭矩设定值参数正在超驰。附加扭矩的值可以

为正值们也可以为负值。如果反转工艺对象的设定值，则附加扭矩值也会反转并传送到驱动

装置。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

• 驱动装置通过 PROFIdrive 报文连接。

• 报文 750 已组态。

报文 750 适用于 SINAMICS 驱动装置 V4.9 及更高版本。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_TorqueAdditive”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueAdditive”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_TorqueAdditive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 传递到驱动装置的附加扭矩为零。

Value INPUT LREAL 0.0 标准电机：附加扭矩设定值

线性电机：附加力设定值

允许值：

-1.0E12 到 1.0E12
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueAdditive：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：激活/取消激活附加扭矩设定值

A 部分

通过“Enable_1”= TRUE，可为分配给工艺对象的驱动装置指定附加扭矩设定值“Value_1”。此

技术数据使用报文 750 传送到驱动装置参数“p1511”(Supplementary torque 1)。
B 部分

通过“Enable_1”= TRUE，可为分配给工艺对象的驱动装置指定附加扭矩设定值“Value_1”。此

技术数据使用报文 750 传送到驱动装置参数“p1511”(Supplementary torque 1)。先增加附加

扭矩设定值。在时间 ① 时，在附加扭矩设定值重新降低前，“Enable_1”已设置为 FALSE。降

低的扭矩设定值将直接传送到驱动器中。

MC_TorqueRange V7 (S7-1500)

MC_TorqueRange：设置扭矩上下限值 V7 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_TorqueRange”，可为分配给该工艺对象的驱动装置指定扭矩的上限

和下限。扭矩数据将通过报文 750 进行传递。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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对于线性电机，使用“MC_TorqueRange”指令指定力的上下限值。

参数“UpperLimit”用于指定扭矩的上限；参数“LowerLimit”则用于指定扭矩的下限。扭矩限值

规范可用于对运动进行滤波处理。如果反转工艺对象的设定值，则扭矩的上限值和下限值也

会反转并传送到驱动装置。

如果扭矩上限和下限有效，则默认情况下将禁用以下监视和限制：

• 跟随误差监视

• 定位和停止监视的时间限制

如果在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 扭矩限制”(Technology object > Configuration 
> Extended parameters > Limits > Torque limit) 下选择了“保持位置相关的监视启用”(Leave 
position-related monitoring enabled) 选项，则监视功能仍然有效。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 驱动装置通过 PROFIdrive 报文连接。

• 报文 750 已组态。

报文 750 适用于 SINAMICS 驱动装置 V4.9 及更高版本。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_TorqueRange”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueRange”不会中止任何激活的运动控制作业。

• 如果通过“MC_TorqueLimiting”作业激活扭矩限值，则系统将拒绝“MC_TorqueRange”作业

并显示一条错误消息。反之亦然。这些功能不能相互超驰。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_TorqueRange”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 参数设置为 TRUE 时，使用指定的

值。

FALSE 扭矩上限值和下限值不会传送到驱

动装置。

UpperLimit INPUT LREAL 1.0 E12 标准电机：扭矩上限（用组态的测量单位表

示）

线性电机：力上限（使用组态的单位）

允许的值范围：

-1.0 E12 到 1.0 E12
参数“UpperLimit”的值必须大于参数

“LowerLimit”的值。

LowerLimit INPUT LREAL -1.0 E12 标准电机：扭矩下限（用组态的测量单位表

示）

线性电机：力下限（使用组态的单位）

允许的值范围：

-1.0 E12 到 1.0 E12
参数“LowerLimit”的值必须小于参数

“UpperLimit”的值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueRange：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：设置扭矩上下限值

通过“Enable_1”= TRUE，可为分配给该工艺对象的驱动装置指定扭矩上限“UpperLimit_1”和
扭矩下限“LowerLimit_1”。这些设置将使用报文 750 直接传送到驱动装置参数

“p1522”(Torque limit upper) 和“p1523”(Torque limit lower) 中。如果将“Enable_1”复位为 
FALSE，则扭矩的上限和下限不再有效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3713



MC_TorqueLimiting V7 (S7-1500)

MC_TorqueLimiting：激活和取消激活力/扭矩限值/固定挡块检测 V7 (S7-1500)

说明

运动控制指令“MC_TorqueLimiting”可激活并指定力矩/扭矩限制和固定挡块检测的参数。通

过固定挡块检测，可实现“运动到固定挡块”和位置控制的运动作业。在轴组态中，可以组

态力/力矩限制是与驱动装置侧相关，还是与负载侧相关。

在进行运动控制工作之前和进行该作业的过程中，可激活和取消激活运动控制指令

“MC_TorqueLimiting”的功能。

说明

多重实例 DB
如果使用 MC_TorqueLimiting 指令的多重实例，请在单独的函数块中创建多重实例。这样，

便可在不关闭轴的情况下从用户程序的其它部分下载程序块，其中包括在“RUN”模式下进行

此过程。

力/力矩限制适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

力/力矩限制的要求

• 已正确组态工艺对象和驱动装置的基准力矩。

• 该工艺对象没有会导致启用未决错误（该工艺对象无须启用）。

• 驱动装置必须支持减小力/力矩。只有带 SIEMENS 报文 10x 的 PROFIdrive 驱动装置才支

持力/力矩限制。

• SINAMICS 驱动装置中的互连：

– P1522 与 100 % 的固定值

– P1523 需互连到固定值 -100%（如，通过互连固定值参数 P2902[i]）。

– P1544 行进至固定挡块 100% 位置期间的力矩/力减小分析（默认）

– P2194 参数“InLimitation”的阈值 < 100%（默认值为 90%） 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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固定挡块检测适用于

• 同步轴

• 定位轴

固定挡块检测的要求

• 固定挡块检测只能用于位置控制的轴。对于固定挡块检测，该轴必须启用为位置控制轴。

运动控制作业必须作为位置控制型作业进行执行。

• 工艺对象已正确组态。

• 当使用支持力/力矩限制的驱动装置和报文时，必须针对工艺对象正确组态驱动装置的参

考扭矩。

• 该工艺对象没有会导致启用未决错误（该工艺对象必须启用）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_TorqueLimiting”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueLimiting”不会中止任何激活的运动控制作业。

• 如果通过“MC_TorqueRange”作业激活扭矩上限和下限，则系统将拒绝

“MC_TorqueLimiting”作业并显示一条错误消息，反之亦然。这些功能不能相互超驰。

参数

下表列出了“MC_TorqueLimiting”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 激活与输入参数“Mode”对应的功能

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Limit INPUT LREAL -1.0 力/力矩限制值（采用组态的测量单位）1)

如果驱动装置和报文不支持力/力矩限制，则

指定值不具备相关性。

≥ 0.0 使用在参数中指定的值。

< 0.0 使用在“力矩限制”(Torque 
limiting) 组态窗口中组态的值。

变量力矩限制： 
<TO>.TorqueLimiting.LimitDefault
s.Torque 
变量力限制： 
<TO>.TorqueLimiting.LimitDefault
s.Force

Mode INPUT DINT 0 0 力/力矩限制 1)

1 固定挡块检测 1)

如果驱动装置和报文支持力/力矩限

制，则该部分适用。

InClamping OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE “Mode” = 1：
驱动装置保持在固定挡块位置处

（夹紧 2)）。轴位置位于定位容差范

围内。

InLimitation OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE “Mode” = 0 和 1：
驱动装置至少在扭矩限值的阈值

（默认 90%）下运行。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

1) 如果“Enable”= TRUE，则在循环调用运动控制指令时，还将应用输入参数“Limit”和“Mode”的更改。

2) 如果“InClamping”= TRUE，则会取消所有运动和同步作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueLimiting：功能图 V7 (S7-1500)

功能图：达到力矩限值时暂停轴

在时间 ① 时，将在激活扭矩限制“MC_TorqueLimiting”(A1) 的轴上执行作业“MC_Halt”(A2)。
扭矩限值仍激活（“MC_TorqueLimiting.Enable” = TRUE），累积的跟随误差将保留并随时间

逐渐降低。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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实际速度为“0.0”且超出停止窗口中的 短停留时间时，变量“MC_Halt.Done”的值将为“TRUE”。
如果激活位置监视功能，则还会监视是否到达目标位置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能图：带固定挡块检测的力矩限制（模式 = 1）

定位容差

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，作业“MC_TorqueLimiting”(A1) 将通过“En_1”进行初始化。并在激活扭矩限制

的轴上执行作业“MC_MoveVelocity”(A2)。扭矩限制仍激活“MC_TorqueLimiting.Enable” = 
TRUE。
达到跟随误差的限值 ② 时，“MC_MoveVelocity”作业将由“Abort” = TRUE 中止。驱动器保持

在固定挡块位置处（夹紧）。该轴的实际位置位于定位容差范围内。

作业“MC_MoveVelocity”将通过两个变量“Execute” = TRUE 和“Direction_2” = TRUE 再次调用，

且轴将按照恒定速度沿相反方向运动。达到定位容差 ③ 时，夹紧力减小。

在时间 ④ 时，扭矩限制取消。

运动系统的运动

MC_GroupInterrupt V7

MC_GroupInterrupt：中断运动执行 V7

说明

使用运动控制指令“MC_GroupInterrupt”，可中断运动系统工艺对象上执行的运动。通过作业

“MC_GroupContinue”，可继续执行被中断的运动系统的运动。

如果运动系统已停止，则则后续运动作业的运动执行也将中断。之后，新的运动作业将作为

未决作业排列作业序列中。

使用参数“Mode”，可指定保持的动态特性。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GroupInterrupt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动命令 
(页 3811)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_GroupInterrupt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 使用待中断运动作业的动态进行停

止

当动态调整被激活时，运动的动态

值也将减小，从而不会超过轴的动

态限制。

1 通过运动系统的运动的 大动态参

数进行停止 
当动态调整被激活时，运动的动态

值也将减小，从而不会超过轴的动

态限制。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupContinue V7

MC_GroupContinue：继续运动执行 V7

说明

使用运动控制指令“MC_GroupContinue”，可继续执行之前由作业“MC_GroupInterrupt”中断

的运动系统的运动。如果运动系统通过作业“MC_GroupInterrupt”停止，则运动系统的运动

仍将继续。

仅当工艺对象的状态为“Interrupted”时，“MC_GroupContinue”作业才有效。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GroupContinue”作业的执行。

• 一个新的“MC_GroupContinue”作业会中止当前的“MC_GroupInterrupt”作业。

• 有关“MC_GroupContinue”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动命令 
(页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_GroupContinue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MC_GroupContinue：功能图 V7

功能图：继续执行运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

在时间 ① 时，“MC_MoveLinearAbsolute”作业被“MC_GroupInterrupt”作业 (A2) 中断。运动

系统处于“Interrupted”状态。“Mode”= 0 时，运动可由作业“MC_MoveLinearAbsolute”的动态

值停止。通过“Done_2”报告“MC_GroupInterrupt”作业的完成。

在时间 ② 时，作业“MC_GroupContinue”(A3) 将继续“MC_MoveLinearAbsolute”作业的执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupStop V7

MC_GroupStop：停止运动 V7

说明

使用运动控制指令“MC_GroupStop”，可停止和中止运动系统工艺对象上当前的运动。如果

运动已由“MC_GroupInterrupt”中断，则将中止运行。作业序列中所有未决的作业也将被作业

“MC_GroupStop”中止。“Execute”参数设置为 TRUE 时，将拒绝运动系统作业（“ErrorID”
= 16#80CD）。

使用参数“Mode”，可指定停止运动的动态特性。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GroupStop”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动命令 
(页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_GroupStop”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 使用待中断运动作业的动态进行停

止

当动态调整被激活时，运动的动态

值也将减小，从而不会超过轴的动

态限制。

1 通过运动系统的运动的 大动态参

数进行停止

当动态调整被激活时，运动的动态

值也将减小，从而不会超过轴的动

态限制。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupStop：功能图 V7

功能图：停止运动

通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，作业“MC_GroupStop”(A2) 将中止“MC_MoveLinearAbsolute”作业的执行。通

过“Abort_1”发出作业中止信号。“Mode”= 0 时，运动可由作业“MC_MoveLinearAbsolute”的
动态值停止。通过“Done_2”报告“MC_GroupStop”作业的完成。

MC_MoveLinearAbsolute V7

MC_MoveLinearAbsolute：线性轨迹运动的运动系统定位 V7

说明

使用运动控制指令“MC_MoveLinearAbsolute”，可以将进行线性运动的运动系统移动到绝对

位置。笛卡尔定向也是绝对的。

运动控制指令提供以下功能：

• 定义绝对目标位置

• 定义动态响应

• 定义运动跳转

• 启动作业

• 显示运动状态和剩余距离

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveLinearAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动命

令 (页 3811)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_MoveLinearAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT ARRAY [1..6] OF 
LREAL

- 指定的参考坐标系中的绝对目标坐标

  Position[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Position[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Position[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Position[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Position[5] INPUT LREAL 0.0 B 坐标 1)

Position[6] INPUT LREAL 0.0 C 坐标 1)

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

DirectionA INPUT DINT 3 笛卡尔坐标 A 的移动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

具有四个以上插补运动系统轴：

不相关

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

2 以较低速度进行滤波处理

5 以较高速度进行滤波处理

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  跳转参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2..5]

INPUT LREAL - 预留

DynamicAdaption INPUT DINT -1 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

1) 仅与具有四个以上插补运动系统轴的情况相关。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveLinearAbsolute：功能图 V7

功能图：线性轨迹运动的运动系统定位

通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，初始化附加作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A2)。由于

“MC_MoveLinearAbsolute”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于为作业 A2 
设置了“BufferMode”= 2，因此运动跳转与两个作业中较低的速度混合使用。到达目标位置后，

通过“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveLinearRelative V7

MC_MoveLinearRelative：线性轨迹运动的运动系统相对定位 V7

说明

使用运动控制指令“MC_MoveLinearRelative”，可以将进行线性运动的运动系统相对于作业处

理开始时存在的某个位置进行移动。笛卡尔坐标也是相对的。

运动控制指令提供以下功能：

• 定义相对目标位置

• 定义动态响应

• 定义运动跳转

• 启动作业

• 显示运动状态和剩余距离

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关“MC_MoveLinearRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动命

令 (页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveLinearRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT ARRAY [1..6] OF 
LREAL

- 指定的参考坐标系中的相对目标坐标

  Distance[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Distance[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Distance[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Distance[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Distance[5] INPUT LREAL 0.0 B 坐标 1)

Distance[6] INPUT LREAL 0.0 C 坐标 1)

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

2 以较低速度进行滤波处理

5 以较高速度进行滤波处理

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

- 跳转参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2..5]

INPUT LREAL - 预留

DynamicAdaption INPUT DINT -1.0 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

1) 仅与具有四个以上插补运动系统轴的情况相关。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveLinearRelative：功能图 V7

功能图：线性轨迹运动的运动系统相对定位

通过作业“MC_MoveLinearRelative”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，初始化附加作业“MC_MoveLinearRelative”(A2)。由于

“MC_MoveLinearRelative”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于为作业 A2 
设置了“BufferMode”= 5，因此运动跳转与两个作业中较高的速度混合使用。到达目标位置后，

通过“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveCircularAbsolute V7

MC_MoveCircularAbsolute：圆周轨迹运动的运动系统定位 V7

说明

使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”，可以将进行圆周运动的运动系统移动到绝

对位置。笛卡尔定向也是绝对的。

运动控制指令提供以下功能：

• 定义圆周轨迹：

– 通过中间点和目标位置定义圆周轨迹

– 通过中间点和角度定义圆周轨迹

– 通过半径和目标位置定义圆周轨迹

• 定义动态响应

• 定义运动跳转

• 启动作业

• 显示运动状态和剩余距离

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveCircularAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动

命令 (页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveCircularAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

CircMode INPUT DINT 0 圆周轨迹的定义

0 通过中间点和目标位置定义圆周

轨迹

1 通过中间点和角度定义圆周轨迹

2 通过半径和目标位置定义圆周轨

迹

AuxPoint INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 当“CircMode”= 0 时：

圆周轨迹上的中间点

当“CircMode”= 1 时：

圆周轨迹的中心点

当“CircMode”= 2 时：

不相关

  AuxPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

AuxPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

AuxPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint INPUT ARRAY [1..6] OF 
LREAL

- 指定的参考坐标系中的目标位置

当“CircMode”= 1 时：

“EndPoint[1..3]”不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  EndPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

EndPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

EndPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

EndPoint[5] INPUT LREAL 0.0 B 坐标 1)

EndPoint[6] INPUT LREAL 0.0 C 坐标 1)

PathChoice INPUT DINT 0 当“CircMode”= 1 时：

圆周轨迹的方向

0 正旋转方向

1 负方向旋转

当“CircMode”= 2 时：

圆周轨迹的方向

0 较短的正向圆弧段

1 较短的负向圆弧段

2 较长的正向圆弧段

3 较长的负向圆弧段

当“CircMode”= 0 时：

不相关

CirclePlane INPUT DINT 0 当“CircMode”= 1 和 2 时：

圆周轨迹的主平面

0 xz 平面

1 yz 平面

2 xy 平面

当“CircMode”= 0 时：

不相关

Radius INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 2 时：

圆周运动的半径

当“CircMode”= 0 和 1 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Arc INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 1 时：

圆周运动的角度

使用指定值的绝对值。

当“CircMode”= 0 和 2 时：

不相关

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default values) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

DirectionA INPUT DINT 3 笛卡尔坐标 A 的移动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

具有四个以上插补运动系统轴：

不相关

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

2 以较低速度进行滤波处理

5 以较高速度进行滤波处理

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  跳转参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2..5]

INPUT LREAL - 预留

DynamicAdaption INPUT DINT -1.0 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

1) 仅与具有四个以上插补运动系统轴的情况相关。

MC_MoveCircularAbsolute：功能图 V7

功能图：圆周轨迹运动的运动系统定位

在功能图中，可以看到以下运动系统运动的 A1 和 A2 部分：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在时间 ① 时，初始化作业“MC_MoveCircularAbsolute”(A2)。由于

“MC_MoveCircularAbsolute”作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode”= 2，因此运动跳转将以两个作业中较慢的速度和较小的精磨距离 d1 进行

滤波处理。圆周运动在“CircMode”= 1 的情况下通过圆心 (x2|y2|z2) 和角度 α 确定。到达目标

位置后，通过“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveCircularRelative V7

MC_MoveCircularRelative：圆周轨迹运动的运动系统相对定位 V7

说明

使用运动控制指令“MC_MoveCircularRelative”，可以将进行圆周运动的运动系统移动到相对

位置。笛卡尔坐标也是相对的。

运动控制指令提供以下功能：

• 定义圆周轨迹：

– 通过中间点和目标位置定义圆周轨迹

– 通过中间点和角度定义圆周轨迹

– 通过半径和目标位置定义圆周轨迹

• 定义动态响应

• 定义运动跳转

• 启动作业

• 显示运动状态和剩余距离

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveCircularRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动

命令 (页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveCircularRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

CircMode INPUT DINT 0 圆周轨迹的定义

0 通过中间点和目标位置定义圆周

轨迹

1 通过中间点和角度定义圆周轨迹

2 通过半径和目标位置定义圆周轨

迹

AuxPoint INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 当“CircMode”= 0 时：

圆周轨迹上相对于起始位置的中间点

当“CircMode”= 1 时：

圆周轨迹上相对于起始位置的中心点

当“CircMode”= 2 时：

不相关

  AuxPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

AuxPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

AuxPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint INPUT ARRAY [1..6] OF 
LREAL

- 指定的参考坐标系中相对于起始位置的目

标位置

当“CircMode”= 1 时：

“EndPoint[1..3]”不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  EndPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

EndPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

EndPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

EndPoint[5] INPUT LREAL 0.0 B 坐标 1)

EndPoint[6] INPUT LREAL 0.0 C 坐标 1)

PathChoice INPUT DINT 0 当“CircMode”= 1 时：

圆周轨迹的方向

0 正旋转方向

1 负方向旋转

当“CircMode”= 2 时：

圆周轨迹的方向

0 较短的正向圆周轨迹

1 较短的负向圆周轨迹

2 较长的正向圆周轨迹

3 较长的负向圆周轨迹

当“CircMode”= 0 时：

不相关

CirclePlane INPUT DINT 0 当“CircMode”= 1 和 2 时：

圆周轨迹的主平面

0 xz 平面

1 yz 平面

2 xy 平面

当“CircMode”= 0 时：

不相关

Radius INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 2 时：

圆周运动的半径

当“CircMode”= 0 和 1 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Arc INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 1 时：

圆周运动的角度

使用指定值的绝对值。

当“CircMode”= 0 和 2 时：

不相关

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default valules) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default valules) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default valules) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认值”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
default valules) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

2 以较低速度进行滤波处理

5 以较高速度进行滤波处理

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  跳转参数

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2..5]

INPUT LREAL - 预留

DynamicAdaption INPUT DINT -1 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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1) 仅与具有四个以上插补运动系统轴的情况相关。

MC_MoveCircularRelative：功能图 V7

功能图：圆周轨迹运动的运动系统相对定位

在功能图中，可以看到以下运动系统运动的 A1 和 A2 部分：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveLinearRelative”(A1) 移动运动系统。

在时间 ① 时，初始化作业“MC_MoveCircularRelative”(A2)。由于

“MC_MoveCircularRelative”作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode”= 2，因此运动跳转将以两个作业中较慢的速度和较小的精磨距离 d1 进行

滤波处理。圆周运动在“CircMode”= 2 的情况下由半径 r 和终点 (x2|y2|z2) 确定。到达目标位

置后，通过“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveDirectAbsolute V7

MC_MoveDirectAbsolute：执行同步“点对点”运动的运动系统的绝对运动 V7

说明

使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”，可以将进行同步“点对点”运动（sPTP 运
动）的运动系统移至绝对位置。所有运动轴均同时移动。轴同时开始运动，并同时到达目标

位置。 
工具中心点 (TCP) 的运动轨迹由轴的动态值得出。行程时间 长的运动系统轴可确定 sPTP 运
动的行进时间，从而可确定其它所有运动系统轴的行进时间。TCP 的位置由运动系统轴的位

置得出。

运动控制指令提供以下功能：

• 定义目标位置：

– 定义绝对轴目标位置

– 定义绝对接头目标位置

– 定义绝对笛卡尔目标坐标

• 定义动态系数

• 定义运动跳转

• 启动作业并显示执行进度

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关“MC_MoveDirectAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动命

令 (页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveDirectAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT ARRAY [1..6] OF 
LREAL

- 当“CoordSystem”= 100 时：

绝对轴位置

当“CoordSystem”= 101 时 1) 2)：

绝对接头位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 时：

指定的参考坐标系中绝对笛卡尔目标坐标

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 2 时：

绝对笛卡尔位置和相对笛卡尔方向

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  Position[1] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A1 的位置

当“CoordSystem”= 101 时 1) 2)：

接头 J1 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

x 坐标

Position[2] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A2 的位置

当“CoordSystem”= 101 时 1) 2)：

接头 J2 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

y 坐标

Position[3] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A3 的位置

当“CoordSystem”= 101 时 1) 2)：

接头 J3 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

z 坐标

Position[4] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A4 的位置

当“CoordSystem”= 101 时 1) 2)：

接头 J4 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

A 坐标

Position[5] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时 1)：

轴 A5 的位置

当“CoordSystem”= 101 时 1)：

接头 J5 的位置

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时 1)：

B 坐标

多具有四个插补运动系统轴：

不相关

Position[6] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时 1)：

轴 A6 的位置

当“CoordSystem”= 101 时 1)：

接头 J6 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时 1)：

C 坐标

多具有四个插补运动系统轴：

不相关

VelocityFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大速度 
(<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity) 的速

度系数

允许的值范围：系数 < 0.0 且 0.01 ≤ 系
数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.VelocityFactor)。

≥ 0.01 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大速度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

AccelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加速度 
(<TO>.DynamicLimits.MaxAcceleration) 
的加速度系数

允许的值范围：系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.AccelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大加速度。

DecelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大减速度 
(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration) 
的减速度系数

允许的值范围：系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的减速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.DecelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大减速度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3760 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 默认值 说明

JerkFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加加速度 
(<TO>.DynamicLimits.MaxJerk) 的加加速

度系数

允许的值范围：系数 < 0.0 且 0.1 < 系
数 ≤ 0.9
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.JerkFactor)。

0.0 无加加速度限制

≥ 0.1 使用指定系数。

LinkConstellation INPUT DWORD 16#FFFF 
FFFF

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

目标连接位置空间

指定的连接位置空间取决于相应的运动系

统类型。

#FFFF 
FFFF

保持当前连接位置空间

当“CoordSystem”= 100 或 101 时：

不相关

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)
100 机床坐标系 (MCS)
101 接头坐标系 (JCS)1) 2)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

2 以较低速度进行滤波处理

5 以较高速度进行滤波处理

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

- 跳转参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2..5]

INPUT LREAL - 预留

PositionMode INPUT DINT 1 当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时，具有

定位功能 A 并启用了模数功能的运动系统

类型：

使用“Position”参数

1 绝对笛卡尔位置和绝对笛卡尔坐

标 A
2 绝对笛卡尔位置和相对笛卡尔坐

标 A
具有四个以上插补运动系统轴：

不相关

DirectionA INPUT DINT 3 当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3，
“PositionMode”= 1 时，具有定位功能 A 并
启用了模数功能的运动系统类型：

笛卡尔坐标 A 的移动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

具有四个以上插补运动系统轴：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

TurnJoint INPUT ARRAY [1..6] OF 
LREAL

- 多具有四个插补运动系统轴：

不相关

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时 1)：

接头 J[1..6] 的目标接头位置范围

  TurnJoint[1..6] INPUT DINT 0 m 
(m < 0)

(m · 360) - 180 ≤ 位置 < 
((m + 1) · 360) - 180

-2 -900 ≤ 位置 < -540
-1 -540 ≤ 位置 < -180
0 短距离

1 -180 ≤ 位置 < 180
2 180 ≤ 位置 < 540
3 540 ≤ 位置 < 900
n 
(n > 0)

((n - 2) · 360) + 180 ≤ 位置 < 
((n -1) · 360) + 180

ExecutionTimeStatus OUTPU
T

LREAL 0.0 显示执行进度

值范围：0.0 … 1.0 
作业已完成且“ExecutionTimeStatus”= 
1.0。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

1) 仅与具有四个以上插补运动系统轴的情况相关。

2) 如果 多具有四个插补运动系统轴，JCS 中的接头目标位置相当于 MCS 中的轴目标位置。

MC_MoveDirectAbsolute：功能图 V7

功能图：同步“点对点”运动的运动系统绝对运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveDirectAbsolute”(A1) 移动运动系统。

在时间 ①，启动额外的“MC_MoveDirectAbsolute”作业 (A2)。由于

“MC_MoveDirectAbsolute”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 完成的信号，并启动作业 A2。由于为作业 A2 设置了

“BufferMode”= 2，因此运动跳转与两个作业中较低的速度混合使用。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveDirectRelative V7

MC_MoveDirectRelative：进行同步“点对点”运动的运动系统的相对运动 V7

说明

使用运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”，可以将进行同步“点对点”运动（sPTP 运动）

的运动系统移至相对位置。所有运动轴均同时移动。轴同时开始运动，并同时到达目标位

置。 
工具中心点 (TCP) 的运动轨迹由轴的动态值得出。行程时间 长的运动系统轴可确定 sPTP 运
动的行进时间，从而可确定其它所有运动系统轴的行进时间。TCP 的位置由运动系统轴的位

置得出。

运动控制指令提供以下功能：

• 定义目标位置：

– 定义轴相对目标位置

– 定义接头相对目标位置

– 定义笛卡尔相对目标坐标

• 定义动态系数

• 定义运动跳转

• 启动作业并显示执行进度

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关“MC_MoveDirectRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动命令 
(页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveDirectRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT ARRAY [1..6] OF 
LREAL

- 当“CoordSystem”= 100 时：

轴相对位置

当“CoordSystem”= 101 时 1) 2)：

接头相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

指定的参考坐标系中的相对目标坐标

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  Distance[1] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A1 的相对位置

当“CoordSystem”= 101 时 1) 2)：

接头 J1 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

x 坐标

Distance[2] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A2 的相对位置

当“CoordSystem”= 101 时 1) 2)：

接头 J2 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

y 坐标

Distance[3] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A3 的相对位置

当“CoordSystem”= 101 时 1) 2)：

接头 J3 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

z 坐标

Distance[4] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A4 的相对位置

当“CoordSystem”= 101 时 1) 2)：

接头 J4 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

A 坐标

Distance[5] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时 1)：

轴 A5 的相对位置

当“CoordSystem”= 101 时 1)：

接头 J5 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时 1)：

B 坐标

多具有四个插补运动系统轴：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Distance[6] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时 1)：

轴 A6 的相对位置

当“CoordSystem”= 101 时 1)：

接头 J6 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时 1)：

C 坐标

多具有四个插补运动系统轴：

不相关

VelocityFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大速度 
(<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity) 的速

度系数

允许的值范围：系数 < 0.0 且 0.01 ≤ 系
数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.VelocityFactor)。

≥ 0.01 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大速度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

AccelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加速度 
(<TO>.DynamicLimits.MaxAcceleration) 
的加速度系数

允许的值范围：系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.AccelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大加速度。

DecelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大减速度 
(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration) 
的减速度系数

允许的值范围：系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的减速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.DecelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大减速度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

JerkFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加加速度 
(<TO>.DynamicLimits.MaxJerk) 的加加速

度系数

允许的值范围：系数 < 0.0 且 0.1 < 系
数 ≤ 0.9
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.JerkFactor)。

0.0 无加加速度限制

≥ 0.1 使用指定系数。

LinkConstellation INPUT DWORD 16#FFFF 
FFFF

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

目标连接位置空间

指定的连接位置空间取决于相应的运动系

统类型。

#FFFF 
FFFF

保持当前连接位置空间

当“CoordSystem”= 100 或 101 时：

不相关

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)
100 机床坐标系 (MCS)
101 接头坐标系 (JCS)1) 2)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

2 以较低速度进行滤波处理

5 以较高速度进行滤波处理

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

- 跳转参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2..5]

INPUT LREAL - 预留

TurnJoint INPUT ARRAY [1..6] OF 
LREAL

- 多具有四个插补运动系统轴：

不相关

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时 1)：

接头 J[1..6] 的目标接头位置范围

  TurnJoint[1..6] INPUT DINT 0 m 
(m < 0)

(m · 360) - 180 ≤ 位置 < 
((m + 1) · 360) - 180

-2 -900 ≤ 位置 < -540
-1 -540 ≤ 位置 < -180
0 短距离

1 -180 ≤ 位置 < 180
2 180 ≤ 位置 < 540
3 540 ≤ 位置 < 900
n 
(n > 0)

((n - 2) · 360) + 180 ≤ 位置 < 
((n -1) · 360) + 180

ExecutionTimeStatus OUTPU
T

LREAL 0.0 显示执行进度

值范围：0.0 … 1.0 
作业已完成且“ExecutionTimeStatus”= 
1.0。
0.0 作业尚未执行。

> 0.0 正在执行作业。

1.0 作业已执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

1) 仅与具有四个以上插补运动系统轴的情况相关。

2) 如果 多具有四个插补运动系统轴，JCS 中的接头目标位置相当于 MCS 中的轴目标位置。

MC_MoveDirectRelative：功能图 V7

功能图：同步“点对点”运动的运动系统相对运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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通过作业“MC_MoveDirectRelative”(A1) 移动运动系统。

在时间 ①，启动额外的“MC_MoveDirectRelative”作业 (A2)。由于“MC_MoveDirectRelative”
作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 完成的信号，并启动作业 A2。由于为作业 A2 设置了

“BufferMode”= 5，因此运动跳转与两个作业中较高的速度混合使用。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_TrackConveyorBelt V7

MC_TrackConveyorBelt：启动传送带跟踪 V7

说明

使用运动控制指令“MC_TrackConveyorBelt”，可以将 OCS 通过参数“ConveyorBelt”分配给支

持主值的工艺对象，而该对象代表传送带。为此，OCS 将被分配到已知的传送带位置。

使用 OCS 标架（“ConveyorBeltOrigin”）和“InitialObjectPosition”将 OCS 分配给传送带上的

对象。随后，会通过对象在 x 方向上跟踪 OCS。 
在下一个运动系统运动作业中（目标位置在此 OCS 中），运动系统将移至 OCS 中的指定位

置并在该位置与传送带耦合。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已选择可执行轨迹运动作业的运动系统类型。

• 互连轴上没有活动的单轴作业（例如“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

• “MC_SetOcsFrame”作业取消跟踪 OCS（具有支持主值的工艺对象）。

• 如果运动系统出现工艺报警，其报警响应为终止运动，则会取消跟踪传送带上的 OCS。 
• 有关“MC_TrackConveyorBelt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动

命令 (页 3811)”部分。

指令
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参数

下表列出了“MC_TrackConveyorBelt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 运动系统工艺对象

ConveyorBelt INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 与 OCS 耦合的支持主值的工艺对象有：

支持主值的工艺对象包括：

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

• 引导轴代理

 
Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ConveyorBeltOrigin INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 传送带上 OCS 参考位置的框架

InitialObjectPositio
n

INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

0.0 “InitialObjectPosition.x”包含的传送带位置差

值可确定相对于 OCS 参考位置的 OCS 跟踪位

置。

允许值：

• “InitialObjectPosition.x”<=> 0.0
• “InitialObjectPosition.y”= 0.0
• “InitialObjectPosition.z”= 0.0
• “InitialObjectPosition.a”= 0.0
• “InitialObjectPosition.b”= 0.0
• “InitialObjectPosition.c”= 0.0 

CoordSystem INPUT DINT 1 已跟踪 OCS 的数量

1 OCS1
2 OCS2
3 OCS3

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MC_TrackConveyorBelt：功能图 V7

功能图：启动传送带跟踪

指令
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A 部分

对象在时间 ① 的位置是通过”MC_MeasuringInput“作业 (A1) 记录的。记录的位置“MV”通过

“Done_1”报告，并写入变量“CONV_POS.x”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3778 编程和操作手册, 11/2022



使用“MC_TrackConveyorBelt”作业 (A2)，可以在时间 ② 时通过参数“ConveyorBelt”将 OCS 分
配给支持主值的工艺对象，而该对象代表传送带。为此，OCS 将被分配到已知的传送带位置。

使用 OCS 标架和对象位置将 OCS 分配给传送带上的对象。 
通过传送带位置减去“InitialObjectPosition”计算得出“ObjectPosition”。在当前情况下，

“InitialObjectPosition”是传送带（“MV”）在时间 ① 时的位置。

传送带跟踪状态（“TrackingState”）由 0 更改为 1。 
通过“MC_MoveLinearAbsolute”作业，在时间 ③ 时，运动系统移动到 OCS 中的指定位置。

当运动系统移至对象位置时，传送带跟踪状态将由 1 更改为 2。当运动系统跟随对象位置移

动时，传送带跟踪状态将由 2 更改为 3。 
B 部分

要使用已跟踪 OCS 完成运动系统的过程，需在时间 ④ 时在 WCS 中启动

“MC_MoveLinearAbsolute”作业。当运动系统移至 WCS 中的指定位置时，传送带跟踪状态将

由 3 更改为 4。
通过“Done_4”报告已完成的传送带跟踪，并且“TrackingState”更改为 0。不再通过传送带位

置跟踪 OCS。

MC_KinematicsMotionSimulation V7

MC_KinematicsMotionSimulation：开始/结束运动系统仿真 V7

说明 
通过“MC_KinematicsMotionSimulation”运动控制指令，可以开始或结束运动系统工艺对象

的仿真模式。在仿真模式下，仍将计算运动系统的设定值，但不输出到运动系统轴。

通过“Execute”= TRUE 和“Mode”= 1 开始仿真时，运动机构轴的位置设定值保持恒定。运动

机构轴的速度设定值和加速度设定值立即设置为零。

仿真模式下，在运动系统工艺对象上，各个运动系统轴可以独立移动，无需中断运动处理即

可禁用并再次启用。

要退出仿真模式，每个运动系统轴必须位于“<TO>.AxesData.A[1..6].Position”位置处。退出

仿真之前，使用单轴作业将每个运动系统轴移至“<TO>.AxesData.A[1..6].Position”位置处。

模数轴还必须与仿真开始时处于相同的模数循环中。

如果在“Execute”= TRUE 且“Mode”= 0 时退出仿真模式，退出后会继续执行运动系统运动。设

定值直接在运动机构轴上生效。

指令
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适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 接通和关断时，在任一互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveAbsolute”）。

• 要在“Execute”= TRUE 且“Mode”= 0 时退出仿真模式，运动系统轴必须位于

“<TO>.AxesData.A[1..6].Position”位置处。模数轴还必须与仿真开始时处于相同的模数循

环中。

超驰响应

其它任何运动控制作业不会中止“MC_KinematicsMotionSimulation”作业的执行。无需退出

仿真模式即可通过“MC_GroupStop”作业在作业序列中增加更多运动作业，或者取消运动系

统运动。即使通过“MC_Power.Enable”= FALSE 或“MC_Stop”禁用运动系统轴，仿真仍保持激

活状态。

如果退出仿真模式时运动系统轴上的单轴作业激活，则会拒绝执行

“MC_KinematicsMotionSimulation”作业，并会报错。

如果重新启动运动系统工艺对象或一个运动系统轴，将终止运动系统的运动和仿真。

新作业“MC_KinematicsMotionSimulation”不会中止任何其它运动控制作业。

以下情况下会中止新的“MC_KinematicsMotionSimulation”作业，但不会报错，且没有任何

影响：

• 作业在“Execute”= TRUE 且“Mode”= 0  的情况下启动时，运动系统未处于仿真模式

• 作业在“Execute”= TRUE 且“Mode”= 1  的情况下启动时，运动系统已处于仿真模式。

参数

下表列出了“MC_KinematicsMotionSimulation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 运动系统工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT FALSE 0 退出运动系统的仿真模式

1 将运动系统设置为停留在仿真模式

下

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

区域

MC_DefineWorkspaceZone V7

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作空间区域 V7

说明

使用运动控制指令“MC_DefineWorkspaceZone”，可针对世界坐标系或对象坐标系定义工作

空间区域。在工艺对象重新启动之后，“工艺对象 >组态 > 扩展参数 > 区域”(Technology 
object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下定义的区域

（<TO>.WorkspaceZone[1..10]）不会再次更改。工艺对象数据块的变量

“<TO>.StatusWorkspaceZone”中包含当前有效的工作区域。

“MC_DefineWorkspaceZone”作业自行插入到运动系统工艺对象的作业序列中，因此对以下

运动作业有效。

使用参数“GeometryType”和“GeometryParameter”，可指定工作区域的形状类型和大小。可

使用“ZoneType”参数将工作空间区域定义为工作区域、封锁区域或信号区域。您 多可以定

义 10 个工作区域。虽然可以同时激活几个定义的封锁区域和信号区域，但已定义工作区域

中只有一个区域可以激活。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

• 有关“MC_DefineWorkspaceZone”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运

动命令 (页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_DefineWorkspaceZone”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

ZoneType INPUT DINT 0 区域类型

0 封锁区域

1 工作区域

2 信号区域

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 至 10 区域 1 ... 10
ReferenceSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 相对于参考坐标系的区域零点移动

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

GeometryType INPUT DINT 0 区域几何形状类型

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

GeometryParameter INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 形状参数

  GeometryParamete
r[1]

INPUT LREAL 0.0 长度 x
当“GeometryType”= 1 或 2 时：

半径

GeometryParamete
r[2]

INPUT LREAL 0.0 长度 y
当“GeometryType”= 2 时：

高度

GeometryParamete
r[3]

INPUT LREAL 0.0 长度 z

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

参见

MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作空间区域 V7 (页 3786)
MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作空间区域 V7 (页 3788)

指令
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MC_DefineKinematicsZone V7

MC_DefineKinematicsZone：定义运动系统区域 V7

说明

使用运动控制指令“MC_DefineKinematicsZone”，可定义相对于工具坐标系和法兰坐标系的

运动系统区域。在工艺对象重新启动之后，“工艺对象 >组态 > 扩展参数 > 区域”(Technology 
object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下定义的区域

（<TO>.KinematicsZone[2..10]）不会再次更改。在工艺对象数据块的变量

“<TO>.StatusKinematicsZone”中，包含当前有效的运动系统区。

“MC_DefineKinematicsZone”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

使用参数“GeometryType”和“GeometryParameter”，可指定工作区域的形状类型和区域大小。

多可定义九个运动系统区域。运动系统区 1 是工具中心点 (TCP)，不能更改。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

• 有关“MC_DefineKinematicsZone”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的

运动命令 (页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_DefineKinematicsZone”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 ... 10 区域 2 ... 10
ReferenceSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 法兰坐标系 (FCS)
1 工具坐标系 (TCS)

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 相对于参考坐标系的区域零点移动

GeometryType INPUT DINT 0 区域几何形状类型

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

GeometryParameter INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 形状参数

  GeometryParamete
r[1]

INPUT LREAL 0.0 长度 x
当“GeometryType”= 1 或 2 时：

半径

GeometryParamete
r[2]

INPUT LREAL 0.0 长度 y
当“GeometryType”= 2 时：

高度

GeometryParamete
r[3]

INPUT LREAL 0.0 长度 z

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

MC_SetKinematicsZoneActive：激活运动系统区域 V7 (页 3789)
MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活运动系统区域 V7 (页 3791)

MC_SetWorkspaceZoneActive V7

MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作空间区域 V7

说明

“MC_SetWorkspaceZoneActive”运动控制指令用于激活您在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 
区域”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下或通过

“MC_DefineWorkspaceZone”作业定义的工作空间区域的区域监视。使用参数

“ZoneNumber”，可输入待激活的区域编号。

“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

当“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业成为作业序列的一部分时，区域必须已定义。否则，

作业会被拒绝，并显示“ErrorID”= 16#80C7。可通过以下方式确保这一点：

• 在“MC_DefineWorkspaceZone”作业完成之前（“Done”= TRUE），请勿提交

“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业。

• 提交“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业之前，检查变量

“StatusWorkspaceZone[1..10].Valid”是否等于 TRUE。
在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusWorkspaceZone[1..10].Active”中，包含这些区域的当

前激活状态。虽然可以同时激活几个定义的封锁区域和信号区域，但已定义工作区域中只有

一个区域可以激活。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待激活的区域已定义。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

• 有关“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统

的运动命令 (页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetWorkspaceZoneActive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 至 10 区域 1 ... 10
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

参见

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作空间区域 V7 (页 3781)
MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作空间区域 V7 (页 3788)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_SetWorkspaceZoneInactive V7

MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作空间区域 V7

说明

使用运动控制指令“MC_SetWorkspaceZoneInactive”，可取消激活当前工作区域。使用参数

“Mode”，可取消激活一个特定区域、某种类型的所有区域或所有区域。

“MC_SetWorkspaceZoneInactive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusWorkspaceZone[1..10].Active”中，包含这些区域的当

前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待取消激活的区域已定义。

超驰响应

• 有关“MC_SetWorkspaceZoneInactive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统

的运动命令 (页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetWorkspaceZoneInactive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 至 10 区域 1 ... 10

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 将某种类型的区域设置为未激活

0 将某个指定区域设置为未激活

1 将所有工作区域设置为未激活

2 将所有封锁区域设置为未激活

3 将所有信号区域设置为未激活

4 将工作区域设置为未激活。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

参见

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作空间区域 V7 (页 3781)
MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作空间区域 V7 (页 3786)

MC_SetKinematicsZoneActive V7

MC_SetKinematicsZoneActive：激活运动系统区域 V7

说明

“MC_SetKinematicsZoneActive”运动控制指令用于激活您在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 
区域”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下或通过

“MC_DefineKinematicsZone”作业定义的运动系统区域的区域监视。使用参数

“ZoneNumber”，可输入要激活的运动系统区域编号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3789



“MC_SetKinematicsZoneActive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

当“MC_SetKinematicsZoneActive”作业成为作业序列的一部分时，区域必须已定义。否则，

作业会被拒绝，并显示“ErrorID”= 16#80C7。可通过以下方式确保这一点：

• 在“MC_DefineKinematicsZone”作业完成之前（“Done”= TRUE），请勿提交

“MC_SetKinematicsZoneActive”作业。

• 提交“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业之前，检查变量

“StatusKinematicsZone[2..10].Valid”是否等于 TRUE。
在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusKinematicsZone[2..10].Active”中，包含运动系统区域

的当前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待激活的运动系统区域已定义。

超驰响应

• 有关“MC_SetKinematicsZoneActive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统

的运动命令 (页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetKinematicsZoneActive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 ... 10 区域 2 ... 10
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

参见

MC_DefineKinematicsZone：定义运动系统区域 V7 (页 3784)
MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活运动系统区域 V7 (页 3791)

MC_SetKinematicsZoneInactive V7

MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活运动系统区域 V7

说明

使用运动控制指令“MC_SetKinematicsZoneInactive”，可取消激活相应运动系统区域。使用

参数“Mode”，可取消激活一个特定的运动系统区域或所有运动系统区域。

“MC_SetKinematicsZoneInactive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusKinematicsZone[2..10].Active”中，包含运动系统区域

的当前激活状态。

适用于

• 运动系统

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待取消激活的运动系统区域已定义。

超驰响应

• 有关“MC_SetKinematicsZoneInactive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系

统的运动命令 (页 3811)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetKinematicsZoneInactive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 ... 10 区域 2 ... 10
Mode INPUT DINT 0 将区域设置为未激活

0 将某个指定区域设置为未激活

1 将所有区域设置为未激活

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

MC_DefineKinematicsZone：定义运动系统区域 V7 (页 3784)
MC_SetKinematicsZoneActive：激活运动系统区域 V7 (页 3789)

工具

MC_DefineTool V7

MC_DefineTool：重新定义工具 V7

说明

您可以使用“MC_DefineTool”运动控制指令重新定义工具 1 作业的工具标架。但不会覆盖已

组态的起始值。默认情况下，工具 1 是激活的。

作业“MC_DefineTool”不会添加到运动系统工艺对象作业序列的队列中，因此将立即生效。只

有当运动系统处于停止状态时，才能执行作业“MC_DefineTool”。
可组态坐标取决于所使用的运动系统类型：

运动系统类型 可组态的坐标 坐标预定义为“0.0”
2D 无方向 x, z y, A, B, C

带方向 z, a x, y, B, C
3D 无方向 x, y, z A, B, C

带方向 x, y, z, A B, C
带 2 个定位功能 x, y, z, B A, C
带 3 个定位功能 x, y, z, A, B, C -
带中央机械手

在工艺对象数据块的以下变量中，包含工具标架 1 的当前坐标：

• <TO>.StatusTool.Frame[1].x
• <TO>.StatusTool.Frame[1].y
• <TO>.StatusTool.Frame[1].z
• <TO>.StatusTool.Frame[1].a

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• <TO>.StatusTool.Frame[1].b
• <TO>.StatusTool.Frame[1].c

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 运动系统处于停止状态。

• 运动系统未处于“Interrupted”状态。

• 未激活运动系统的运动。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_DefineTool”作业的执行。

• 新作业“MC_DefineTool”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_DefineTool”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_KinematicsFra
me

- 相对于法兰坐标系的坐标

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MC_SetTool V7

MC_SetTool：更换当前工具 V7

说明

使用运动控制指令“MC_SetTool”，可激活工具。使用参数“ToolNumber”，可指定工具号。只

有当运动系统处于停止状态时，才能执行作业“MC_SetTool”。默认情况下，工具 1 是激活的。

工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusTool.ActiveTool”包含当前已激活工具的工具号。

说明

区域监视

更换工具之前，确保已激活工具区域的尺寸适用于新工具，且工具由区域包封。

否则，应创建一个工具适用的区域并将其激活。此外，还要取消激活闲置工具的工具区域。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 运动系统处于停止状态。

• 运动系统未处于“Interrupted”状态。

• 未激活运动系统的运动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_SetTool”作业的执行。

• 新作业“MC_SetTool”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_SetTool”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ToolNumber INPUT DINT 1 待激活的工具编号。

1 至 3 工具 1 到 3
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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坐标系

MC_SetOcsFrame V7

MC_SetOcsFrame：重新定义对象坐标系 V7

说明

使用运动控制指令“MC_SetOcsFrame”，可定义对象坐标系 (OCS) 相对于世界坐标系 (WCS) 
的位置。在此过程中，存储在工艺对象数据块中的初始值不会覆盖。 
作业“MC_SetOcsFrame”添加到作业序列的队列中，因此仅对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的以下变量中，包含该对象坐标系的当前坐标：

• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].x
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].y
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].z
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].a
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].b
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].c

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

有关“MC_SetOcsFrame”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V7：运动系统的运动命令 
(页 3811)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_SetOcsFrame”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 相对于世界坐标系的坐标

OcsNumber INPUT DINT 1 对象坐标系

1 至 3 OCS1 到 OCS3
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业已完成。激活显示和运动的新

值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MC_KinematicsTransformation V7

MC_KinematicsTransformation：将轴坐标转换为笛卡尔坐标 V7

说明

使用运动控制指令“MC_KinematicsTransformation”，可以将运动系统轴或接头的位置、速度

和加速度的设定值转换为工具中心点 (TCP) 的笛卡尔坐标、速度和加速度。在此考虑当前工

具。

通过该指令，可以确定轴值或接头的笛卡尔坐标位置、方向、速度和加速度。 
该说明仅供参考 - 运动系统不会移动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_KinematicsTransformation”作业的执行。

• 新作业“MC_KinematicsTransformation”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_KinematicsTransformation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 计算将被同步执行。

AxesPosition INPUT ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

运动系统轴的位置

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头的位置

  AxesPosition[1..6] INPUT LREAL 0.0 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

轴 A[1..6] 的位置

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头 J[1..6] 的位置

AxesVelocity INPUT ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

运动系统轴的速度

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头的速度

  AxesVelocity[1..6] INPUT LREAL 0.0 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

轴 A[1..6] 的速度

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头 J[1..6] 的速度

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesAcceleration INPUT ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

运动系统轴的加速度

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头的加速度

  AxesAcceleration[1.
.6]

INPUT LREAL 0.0 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

轴 A[1..6] 的加速度

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头 J[1..6] 的加速度

CoordSystem INPUT DINT 0 输出参数的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

AxesCoordSystem INPUT DINT 100 输入参数的参考坐标系

100 机床坐标系 (MCS)
101 接头坐标系 (JCS)1) 2)

Valid OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 输出参数有效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

Position OUTPU
T

ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- TCP 在参考坐标系中的笛卡尔位置

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  Position[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 x 坐标

Position[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 y 坐标

Position[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 z 坐标

Position[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 A 坐标

Position[5] OUTPU
T

LREAL 0.0 B 坐标 1)

Position[6] OUTPU
T

LREAL 0.0 C 坐标 1)

Velocity OUTPU
T

ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔速度

  Velocity[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 x 轴方向的速度

Velocity[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 y 轴方向的速度

Velocity[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 z 轴方向的速度

Velocity[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 旋转 A 的速度

Velocity[5] OUTPU
T

LREAL 0.0 旋转 B 的速度 1)

Velocity[6] OUTPU
T

LREAL 0.0 旋转 C 的速度 1)

Acceleration OUTPU
T

ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔加速度

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  Acceleration[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 x 轴方向的加速度

Acceleration[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 y 轴方向的加速度

Acceleration[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 z 轴方向的加速度

Acceleration[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 旋转 A 的加速度

Acceleration[5] OUTPU
T

LREAL 0.0 旋转 B 的加速度 1)

Acceleration[6] OUTPU
T

LREAL 0.0 旋转 C 的加速度 1)

LinkConstellation OUTPU
T

DINT 0 连接位置信息

指定的连接位置空间取决于相应的运动系

统类型。

将逐位解析参数。

1) 仅与具有四个以上插补运动系统轴的情况相关。

2) 如果 多具有四个插补运动系统轴，则 JCS 中的接头位置对应于 MCS 中的轴位置。

MC_InverseKinematicsTransformation V7

MC_InverseKinematicsTransformation：将笛卡尔坐标转换为轴坐标 V7

说明

使用运动控制指令“MC_InverseKinematicsTransformation”，可以将工具中心点 (TCP) 的笛卡

尔坐标、速度和加速度转换为运动系统轴或接头的位置设定点、速度和加速度。在此考虑当

前工具。

例如，可以使用该指令测试运动系统是否可以达到特定的笛卡尔坐标位置，或者运动系统的

运动是否超出了轴或接头的软限位开关行进范围范围。

该说明仅供参考 - 运动系统不会移动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_InverseKinematicsTransformation”作业的执行。

• 新作业“MC_InverseKinematicsTransformation”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_InverseKinematicsTransformation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 计算将被同步执行。

Position INPUT ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- TCP 在参考坐标系中的笛卡尔位置

  Position[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Position[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Position[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Position[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Position[5] INPUT LREAL 0.0 B 坐标 1)

Position[6] INPUT LREAL 0.0 C 坐标 1)

Velocity INPUT ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔速度

  Velocity[1] INPUT LREAL 0.0 x 轴方向的速度

Velocity[2] INPUT LREAL 0.0 y 轴方向的速度

Velocity[3] INPUT LREAL 0.0 z 轴方向的速度

Velocity[4] INPUT LREAL 0.0 旋转 A 的速度

Velocity[5] INPUT LREAL 0.0 旋转 B 的速度 1)

Velocity[6] INPUT LREAL 0.0 旋转 C 的速度 1)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔加速度

  Acceleration[1] INPUT LREAL 0.0 x 轴方向的加速度

Acceleration[2] INPUT LREAL 0.0 y 轴方向的加速度

Acceleration[3] INPUT LREAL 0.0 z 轴方向的加速度

Acceleration[4] INPUT LREAL 0.0 旋转 A 的加速度

Acceleration[5] INPUT LREAL 0.0 旋转 B 的加速度 1)

Acceleration[6] INPUT LREAL 0.0 旋转 C 的加速度 1)

CoordSystem INPUT DINT 0 输入参数的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

LinkConstellation INPUT DINT 0 连接位置信息

指定的连接位置空间取决于相应的运动系

统类型。

将逐位解析参数。

AxesCoordSystem INPUT DINT 100 输出参数的参考坐标系

100 机床坐标系 (MCS)
101 接头坐标系 (JCS)1) 2)

Valid OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 输出参数有效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesPosition OUTPU
T

ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

运动系统轴的位置

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头的位置

  AxesPosition[1..6] OUTPU
T

LREAL 0.0 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

轴 A[1..6] 的位置

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头 J[1..6] 的位置

AxesVelocity OUTPU
T

ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

运动系统轴的速度

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头的速度

  AxesVelocity[1..6] OUTPU
T

LREAL 0.0 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

轴 A[1..6] 的速度

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头 J[1..6] 的速度

AxesAcceleration OUTPU
T

ARRAY[1..6] OF 
LREAL

- 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

运动系统轴的加速度

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头的加速度

  AxesAcceleration[1.
.6]

OUTPU
T

LREAL 0.0 当“AxesCoordSystem”= 100 时：

轴 A[1..6] 的加速度

当“AxesCoordSystem”= 101 时 1)：

接头 J[1..6] 的加速度

1) 仅与具有四个以上插补运动系统轴的情况相关。

2) 如果 多具有四个插补运动系统轴，则 JCS 中的接头位置对应于 MCS 中的轴位置。

指令
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运动控制作业的超驰响应 V7 (S7-1500)

超驰响应 V7：回零和运动控制工作 (S7-1500)
下表列出了新运动控制工作对活动的回零和运动作业的影响：

⇒ 活动作业 MC_Home
“Mode”= 
2、8、10

MC_Home
“Mode”= 

3、5

MC_Halt
MC_Move‐
Absolute

MC_Move‐
Relative

MC_Move‐
Velocity

MC_MoveJo
g

MC_Stop MC_Move‐
Super‐

imposed
MC_MotionI

nSuper‐
imposed
MC_Halt‐

Super‐
Imposed

MC_MotionI
nVelocity

MC_MotionI
nPosition

⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 3、5

A A A - A A

MC_Home
“Mode”= 9

A - - - - -

MC_Halt
MC_MoveAbsolut
e
MC_MoveRelativ
e
MC_MoveVelocit
y
MC_MoveJog
MC_MotionInVel
ocity
MC_MotionInPosi
tion

- A A - A A

MC_MoveSuper‐
imposed
MC_MotionIn‐
Superimposed
MC_HaltSuper‐
Imposed

- - - - A -

指令
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⇒ 活动作业 MC_Home
“Mode”= 
2、8、10

MC_Home
“Mode”= 

3、5

MC_Halt
MC_Move‐
Absolute

MC_Move‐
Relative

MC_Move‐
Velocity

MC_MoveJo
g

MC_Stop MC_Move‐
Super‐

imposed
MC_MotionI

nSuper‐
imposed
MC_Halt‐

Super‐
Imposed

MC_MotionI
nVelocity

MC_MotionI
nPosition

⇓ 新作业

MC_Stop A A A B A A
MC_GearIn
MC_GearInVeloci
ty

- A A - A -

MC_GearInPos
MC_CamIn
等待 1)

- - - - - -

MC_GearInPos
MC_CamIn
激活 2)

- A A - A -

MC_LeadingValu
eAdditive

- - - - - -

MC_GearOut
MC_CamOut
等待 3)

- - - - - -

MC_GearOut
MC_CamOut
激活 4)

- - - - A -

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

B   “MC_Stop”作业由具有同级或高级停止响应的其它“MC_Stop”作业中止。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

1) 状态“Busy”= TRUE、“StartSync”= FALSE、“InSync”= FALSE 对应于等待的同步操作。

2) 状态“Busy”= TRUE、“StartSync”或“InSync”= TRUE 对应于激活的同步操作。

3) 状态“Busy”= TRUE，“StartSyncOut”= FALSE 对应于挂起的取消同步作业。

4) 状态“Busy”= TRUE，“StartSyncOut”= TRUE 对应于激活的取消同步作业。

指令
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说明

激活的固定挡块的超驰响应

如果驱动装置在“InClamping”= TRUE 时保持在固定挡块位置，则可通过基于

“MC_TorqueLimiting”的激活力和力矩限制中止运行的作业。

超驰响应 V7：同步操作作业 (S7-1500)
下表列出了新运动控制工作对活动的同步操作作业中的轴运动的影响：

⇒ 活动作

业

MC_G
earIn

MC_Gea
rIn‐

Velocity

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
等待 1)

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
激活 2)

MC_Pha
sing‐

Absolut
e

MC_Pha
sing‐

Relative

MC_Offs
et‐

Absolut
e

MC_Offs
et‐

Relative

MC_Lea
ding‐

Value‐
Additive

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
等待 3)

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
激活 4)

⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 
3、5

A A - - - - - - -

MC_Halt A A - A A A - A A
MC_Move‐
Absolute
MC_Move‐
Relative
MC_Move‐
Velocity
MC_Move‐
Jog

A A - A A A - A A

MC_Motio
nIn‐
Velocity
MC_Motio
nIn‐
Position

A A A A A A - A A

指令
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⇒ 活动作

业

MC_G
earIn

MC_Gea
rIn‐

Velocity

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
等待 1)

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
激活 2)

MC_Pha
sing‐

Absolut
e

MC_Pha
sing‐

Relative

MC_Offs
et‐

Absolut
e

MC_Offs
et‐

Relative

MC_Lea
ding‐

Value‐
Additive

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
等待 3)

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
激活 4)

⇓ 新作业

MC_Move
Super‐
imposed
MC_Motio
nInSuper‐
imposed
MC_Halt‐
Super‐
Imposed

- -/N5) - - - - - - -

MC_Stop A A A A A A - A A
MC_Gear‐
In
MC_Gear‐
InVelocity

A A A A A A - A A

MC_Gear‐
InPos
MC_Cam‐
In
等待 1)

- - A - - - - A -

MC_Gear‐
InPos
MC_Cam‐
In
激活 2)

A A5) A A A A - A A

MC_Phasi
ng‐
Absolute
MC_Phasi
ngRelative

- N - - A N - - -

指令
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⇒ 活动作

业

MC_G
earIn

MC_Gea
rIn‐

Velocity

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
等待 1)

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
激活 2)

MC_Pha
sing‐

Absolut
e

MC_Pha
sing‐

Relative

MC_Offs
et‐

Absolut
e

MC_Offs
et‐

Relative

MC_Lea
ding‐

Value‐
Additive

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
等待 3)

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
激活 4)

⇓ 新作业

MC_Offset
Absolute
MC_Offset
Relative

- N - - N A - - -

MC_Leadi
ngValue‐
Additive

- - - - - - A - -

MC_Gear‐
Out
MC_Cam‐
Out
等待 3)

- N A6) 7) - - - - A6) -

MC_Gear‐
Out
MC_Cam‐
Out
激活 4)

A6) N A6) 7) A6) A A - A6) -

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

N   不允许。当前运行的作业将继续执行。新作业被拒绝。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

1) 等待的同步操作（“Busy”= TRUE、“StartSync”= FALSE、“InSync”= FALSE）不会中止任何激活的作业。可通过

“MC_Power”作业中止。

2) 状态“Busy”= TRUE、“StartSync”或“InSync”= TRUE 对应于激活的同步操作.
3) 挂起的取消同步作业（“Busy”= TRUE，“StartSyncOut”= FALSE）不会中止任何处于激活状态的作业。可通过

“MC_Power”作业中止。

4) 状态“Busy”= TRUE，“StartSyncOut”= TRUE 对应于激活的取消同步作业。

5) 跟随轴处于位置控制模式时，继续执行正在运行的作业。跟随轴不处于位置控制模式时，新作业将被拒绝。

6) “MC_GearOut”作业仅终止“MC_Gear[...]”作业。相应地，“MC_CamOut”作业仅取消“MC_Cam[...]”作业。

指令
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7) “SyncProfileReference”= 5 的作业可中止待处理的同步操作。取消待处理的同步操作对正在进行的同步操作没有

影响。

说明

激活的固定挡块的超驰响应

如果驱动装置在“InClamping”= TRUE 时保持在固定挡块位置，则可通过基于

“MC_TorqueLimiting”的激活力和力矩限制中止运行的作业。

超驰响应 V7：测量输入作业 (S7-1500)
下表列出了将要超驰活动的测量输入作业的新运动控制工作：

⇒ 活动作业 MC_MeasuringInput MC_MeasuringInputCyclic
⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 2、3、5、8、9、10

A A

MC_Home
“Mode”= 0、1、6、7、11、12

- -

MC_MeasuringInput
MC_MeasuringInputCyclic
MC_AbortMeasuringInput

A A

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

超驰响应 V7：运动系统的运动命令

单轴作业不会被运动系统作业超驰。

指令
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下表列出了新运动控制作业对当前运动系统运动作业的影响：

⇒ 活动作业 MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative

MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_MoveDirectAbsolute
MC_MoveDirectRelative
MC_TrackConveyorBelt

MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematicsZone

MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactiv

e
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactiv

e
MC_SetOcsFrame

MC_GroupInterrup
t

MC_GroupSto
p⇓ 新作业

MC_Home
MC_MoveSuperimposed
MC_GearOut
MC_CamOut

N N N

MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_MoveJog
MC_Stop
MC_GearIn
MC_GearInPos
MC_GearInVelocity
MC_CamIn
MC_MotionInVelocity
MC_MotionInPosition

A A A

MC_GroupStop A A N

指令
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⇒ 活动作业 MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative

MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_MoveDirectAbsolute
MC_MoveDirectRelative
MC_TrackConveyorBelt

MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematicsZone

MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactiv

e
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactiv

e
MC_SetOcsFrame

MC_GroupInterrup
t

MC_GroupSto
p⇓ 新作业

MC_GroupInterrupt
MC_GroupContinue

B A N

MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative
MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_MoveDirectAbsolute
MC_MoveDirectRelative
MC_TrackConveyorBelt
MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematicsZone
MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactive
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactive

- - N

MC_SetOcsFrame C，- - N

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

B   当前运行的作业中断或恢复。

C   通过“MC_SetOcsFrame”= TRUE 中止 OCS 与传送带的同步。

指令
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N   不允许。当前运行的作业将继续执行。新作业被拒绝。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。新运动系统作业添加到作业序列中。

S7-1500 运动控制 V6 (S7-1500)

MC_Power V6 (S7-1500)

MC_Power：启用、禁用工艺对象 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Power”，可启用或禁用工艺对象，必要时，可开启或关闭组态的驱

动装置。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已在驱动装置中设置“驱动装置就绪”（“<TO>.StatusDrive.InOperation”= TRUE）。

• 控制器与编码器之间已建立周期性总线通信

（“<TO>.StatusSensor[1..4].CommunicationOK”= TRUE）。

• 控制器与驱动装置之间已建立周期性总线通信（“<TO>.StatusDrive.CommunicationOK”
= TRUE）。

• 活动编码器的状态有效（“<TO>.StatusSensor[1..4].State”= 2）。 
• 可选数据调整已完成（“<TO>.StatusDrive.AdaptionState”= 2  且

“<TO>.StatusSensor[1..4].AdaptionState”= 2）。

有关通过“MC_Power”释放工艺对象必须满足的要求，请参见西门子工业在线支持中的 FAQ 
条目 109750297 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109750297)。

指令
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超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_Power”作业的执行。

• 参数为“Enable”TRUE 的“MC_Power”作业可启用一个工艺对象，但不会中止其它任何运动

控制指令。

• 禁用工艺对象（参数“Enable” = FALSE）会根据所选“StopMode”，中止相应工艺对象的所

有运动控制工作。用户无法取消该过程。

参数

下表列出了“MC_Power”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象已启用。

FALSE 工艺对象已禁用。

该工艺对象的所有当前作业将根据

组态的“StopMode”进行中止。

StartMode INPUT DINT 1 0 启用位置不受控的定位轴/同步轴

1 启用位置受控的定位轴/同步轴

此参数 初在启用定位轴时（Enable 从
“FALSE”更改为“TRUE”）以及在确认导致轴被

禁用的中断后再次启用轴时生效。

使用速度轴或外部编码器时，可忽略该参数。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StopMode INPUT INT 0 不适用于外部编码器工艺对象。

如果在参数“Enable”的下降沿禁用了某个工艺

对象，轴将根据选定的“StopMode”进行减速。

0 急停

如果禁用该工艺对象，轴将以“工

艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 急
停”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Emergency stop) 中组

态的急停减速度制动到停止状态，

且无任何加加速度限制。然后驱动

装置将关闭，工艺对象会锁定。

(<TO>.DynamicDefaults.Emergenc
yDeceleration)

1 立即停止

如果禁用了某个工艺对象，则将输

出设定值 0。轴将根据驱动装置中的

组态制动至停止状态。然后驱动装

置将关闭，工艺对象会锁定。

2 通过 大动态值进行停止

如果禁用了工艺对象，轴将使用

“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动
态限制”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 中组

态的 大减速度制动到停止状态。

因此，需考虑所组态的 大加加速

度。然后驱动装置将关闭，工艺对

象会锁定。

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceler
ation; 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Status OUTPU
T

BOOL FALSE 工艺对象启用状态

FALSE 禁用

• 该工艺对象不执行任何运动控制

作业。

• 速度控制和定位控制未激活。

• 工艺对象的实际值未进行有效性

检查。

TRUE 已启用

• 所启用的工艺对象将执行相应的

运动控制作业。

• 速度控制和定位控制已激活。

• 工艺对象的实际值有效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 运动控制指令“MC_Power”出错。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

启用工艺对象

要启用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为“TRUE”。
可分为以下两种情况：

• 在停止状态下启用

• 在轴运动时启用

在停止状态下启用

保持位置不变（“StartMode” = 1）或输出速度设定值零（“StartMode” = 0），具体取决于

“StartMode”参数。如果参数“Status”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已启用。

在轴运动时启用

如果“StartMode” = 1，则设置“Enable”输入时的位置可作为位置控制器的设定位置。轴将根据

“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态限制”(Technology object > Configuration > Extended 
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parameters > Dynamic limits) 下组态的 大减速度制动到静止状态并调整到设定位置。如果

因此而超出监视操作或动态限制，则会导致相应的报警响应。

如果“StartMode” = 0，则通过指定速度设定值零尽可能地制动轴。在这种情况下，监视操作

和动态限制不起作用。

如果参数“Status”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已启用。

说明

确认工艺报警后自动启用

如果工艺对象因工艺报警而禁用，则在排除故障原因并确认报警之后，将再次自动启用该工

艺对象。这就需要参数“Enable”在此过程中保留值为“TRUE”。

禁用工艺对象

要禁用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为“FALSE”。
如果轴处于运动中，则它会根据所选的“StopMode”制动到停止状态。

如果参数“Busy”和“Status”的值显示为“FALSE”，则表示已完成工艺对象的禁用过程，必要时

可开启或关闭组态的驱动装置。

通过 PROFIdrive 连接驱动装置

如果使用 PROFIdrive 连接驱动装置，则设定值、启用和驱动装置状态将通过 PROFIdrive 报
文进行传输。

• 启用工艺对象并激活驱动装置

参数“Enable” = TRUE 时，可启用该工艺对象。基于 PROFIdrive 标准，启用驱动装置。

如果变量“<TO>.StatusDrive.InOperation”的值显示为“TRUE”，则表示驱动装置可执行设定

值。参数“Status”将设置为值“TRUE”。
• 禁用工艺对象并取消激活驱动装置

参数“Enable” = FALSE 时，“Status”参数将设置为值“FALSE”，同时轴根据所选择的

“StopMode”进行制动。基于 PROFIdrive 标准，禁用驱动装置。

指令
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模拟驱动装置接口

设定值通过模拟量输出进行输出。另外，也可通过数字量输出组态一个启用信号 
(<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutput)，通过数字量输入组态一个就绪信号 
(<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInput)。
• 启用工艺对象并激活驱动装置

参数“Enable” = TRUE 时，将置位使能输出（“Enable drive output”）。

如果驱动装置通过就绪输入（“Drive ready input”）返回就绪信号，则“Status”参数和工艺

对象的“<TO>.StatusDrive.InOperation”变量将设置为“TRUE”，且设定值将切换到模拟量输

出中。

• 禁用工艺对象并取消激活驱动装置

参数“Enable” = FALSE 时，“Status”参数将设置为 值“FALSE”，同时轴根据所选择的

“StopMode”进行制动。达到设定值 0 时，启用输出将设置为“FALSE”。

更多信息

有关启用和禁用工艺对象和驱动装置的更多信息，请参见““MC_Power”功能图”部分。

指令
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MC_Power：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：启用工艺对象和报警响应示例

工艺对象可通过“Enable_1= TRUE”启用。在时间 ① 处，可从“Status_1”中读取成功启用信息。

之后，轴将根据“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 移动。该轴的速度曲线可从“TO_1.Velocity”中
读取。 
在时间 ②，工艺对象出错，导致工艺对象禁用（报警响应：取消启用）。轴将根据驱动装

置中的组态制动至停止状态。工艺对象禁用后，“Status_1”将复位。由于轴不是通过

“Enable_1” = FALSE 禁用的，因此，所选“StopMode”并不适用。错误原因的排除和报警确认

在时间 ③ 进行。 
由于仍然会置位“Enable_1”，因此工艺对象将被再次启用。可从“Status_1”中读取成功启用信

息。 后，通过“Enable_1”= FALSE，禁用工艺对象。

指令
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MC_Reset V6 (S7-1500)

MC_Reset：确认报警，重启工艺对象 V6 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_Reset”，可以对能在用户程序中确认的所有工艺报警进行确认。确认

还将复位工艺对象数据块中的位“Error”和“Warning”。也可以确认驱动器中的报警，而工艺对

象不会出现未决错误。

通过“Restart”= TRUE，可以启动工艺对象的重新初始化（重启）过程。在重新启动工艺对象

时，工艺对象数据块中将使用新的组态数据。

适用于

• 全部工艺对象

要求

• 工艺对象为速度轴、定位轴、同步轴和外部编码器。

要重启，必须禁用该工艺对象。

（“MC_Power.Status”= FALSE 且“MC_Power.Busy”= FALSE）
• 控制器与编码器之间已建立周期性总线通信

（“<TO>.StatusSensor[1..4].CommunicationOK”= TRUE）。

• 控制器与驱动器之间已建立周期性总线通信（“<TO>.StatusDrive.CommunicationOK”= 
TRUE）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_Reset”作业的执行。

• “Restart”= TRUE 的“MC_Reset”作业会取消所有进行的运动控制作业。

指令
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参数

下表列出了“MC_Reset”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy
TO_OutputCam
TO_CamTrack
TO_MeasuringInpu
t
TO_Cam
TO_Cam_10k
TO_Kinematics

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Restart INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象的重新初始化和未决工艺

警报的确认。工艺对象根据组态的

起始值重启。

FALSE 确认队列中的工艺报警。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 工艺报警已得到确认。

已经重启。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

确认工艺报警

要确认工艺报警，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 设置参数“Restart”= FALSE。
3. 在参数“Execute”的上升沿开始确认错误。

如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则表示已确认错误。

如果确认多个未决报警，则未决报警将在“ErrorDetail.Number”变量中再次短暂显示，而不

会再次发出信号。通过“MC_Reset.Done”= TRUE 重启的操作处理完毕后，检查是否已确认所

有报警。

说明

通过“Restart”= FALSE 确认工艺报警

要仅确认工艺报警，请设置“Restart”= FALSE。重启期间，将不能使用该工艺对象。即使轴

和编码器未启用或未生效，也会确认其中的所有工艺报警。

重新启动工艺对象

要重启某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 设置参数“Restart”= TRUE。
3. 在参数“Execute”的上升沿，进行重启。

如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已完成重启。

有关重启的更多信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“重启工艺对象”

部分。
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MC_Home V6 (S7-1500)

MC_Home：使工艺对象回原点，设置回原点位置 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Home”，可以在工艺对象中的位置和机械位置之间建立关系。同时

将工艺对象中的实际位置值指定为回原点标记。该回原点标记代表一个已知的机械位置。

将按照参数“Mode”选定的模式和“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Homing) 下的组态执行回原点过程。

在 V2.0 工艺版本的框架中，S7-1200 运动控制和 S7-1500 运动控制的“MC_Home.Mode”参
数已标准化。这会为“MC_Home.Mode”参数新分配参数值。有关工艺版本 V1.0 和 V2.0 及以

上版本的“MC_Home.Mode”参数的比较，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档

的“版本概述”部分。 
在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 >动态默认设置”(Technology object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic default values) 下预设的值用于动态值“加速度”、“减

速度”和“加加速度”。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 外部编码器

下表列出了各工艺对象可能的模式：

操作模式 带增量编码器的

定位轴/同步轴

带绝对编码器的

定位轴/同步轴

外部增量

编码器

外部绝对

编码器

主动回原点

（“Mode”= 3、5） 
✓ - - -

被动回原点 
（“Mode”= 2、8、10）

✓ - ✓ -

设置实际位置

（“Mode”= 0）
✓ ✓ ✓ ✓

实际位置的相对偏移量

（“Mode”= 1）
✓ ✓ ✓ ✓

指令
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操作模式 带增量编码器的

定位轴/同步轴

带绝对编码器的

定位轴/同步轴

外部增量

编码器

外部绝对

编码器

设置设定值位置（直接绝对值）

（“Mode”= 11）
设定值位置的相对位移

（“Mode”= 12）

✓ ✓ ✓ ✓

绝对编码器调整

（“Mode”= 6、7）
- ✓ - ✓

要求

• 工艺对象已正确组态。

• “Mode”= 2、3、5、8、10
工艺对象已启用。

• “Mode”= 6、7、8、11、12
编码器的值有效 (<TO>.StatusSensor[1..4].State = 2)。

• “Mode”= 0、1、6、7
轴处于位置控制的模式。

超驰响应

有关“MC_Home”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)”
部分。

参数

下表列出了“MC_Home”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 该指定值根据所选“Mode”使用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT INT 0 操作模式

0 绝对式直接回原点

工艺对象的当前位置设置为参数

“Position”的值。

注

如果一个轴有多个编码器，则在

“Mode”参数 = 0 的情况下进行位置

修正后，所有编码器的传感器的位

置偏移也将适用。这样可以防止传

感器偏移。

1 相对式直接回原点

工艺对象的当前位置因参数

“Position”中的值而出现位移。

注

如果一个轴有多个编码器，则在

“Mode”参数 = 1 的情况下进行位置

修正后，所有编码器的传感器的位

置偏移也将适用。这样可以防止传

感器偏移。

2 被动回原点（无复位）

例如“Mode”8 中的功能，其差异

是，功能启用后，“回原点后”状

态不复位。

3 主动回原点 
工艺对象定位轴/同步轴将根据组态

执行回原点运动。

完成该运动之后，轴被定位在参数

“Position”的值指定的位置。

4 预留

5 主动回原点（“Position”参数无任何

作用）

工艺对象定位轴/同步轴将根据组态

执行回原点运动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

完成该运动之后，轴被定位在“工

艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点 > 
主动回原点”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Homing > Active 
homing) 下组态的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
6 绝对编码器调节（相对）

以“Position”参数值对当前位置进行

位移。

计算出的绝对值偏移值保持性地保

存在 CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEnco
derOffset)

7 绝对编码器调节（绝对）

将当前位置设为“Position”参数值。

计算出的绝对值偏移值保持性地保

存在 CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEnco
derOffset)

8 被动回原点

检测到回原点标记之后，将实际值

设置为“Position”参数的值。

9 取消被动回原点

被动回原点的主动作业被取消。

10 被动回原点（“Position”参数无任何

作用）

检测到回原点标记之后，实际值将

被置为在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 回原点 > 被动回原

点”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Homing > Passive 
homing) 下设定的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

11 设置设定值位置（绝对值）

工艺对象的设定值位置设置为

“Position”参数的值。跟随误差仍存

在。

12 设定值位置移位（相对值）

工艺对象的设定值位置移位了

“Position”参数的值。跟随误差仍存

在。

ReferenceMark‐
Position

OUTPU
T

LREAL 0.0 显示工艺对象回原点的位置

（“Done”= TRUE 时有效）

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业取消。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

复位“回原点后”状态

有关复位“回原点”状态的更详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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工艺对象的“Mode”= 1 … 8、10 时回原点

要回原点某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Mode”中指定所需要的回原点功能。

3. 使用这些值初始化必要的参数，然后在参数“Execute”的上升沿，启动回原点操作。
如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则已根据所选“Mode”完成了“MC_Home”作业。
工艺对象的“回原点后”状态将显示在“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位 > 运动状态 > 回原
点后”(Technology object > Diagnostics > Status and error bits > Motion status > Homed) 中 
(<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone))。 
请注意，在主动回原点过程中（“Mode”= 3、5），一旦逼近回原点标记，“已回原点”状态
会立即设为“TRUE”。参数“Done”仅在移至回原点位置后设为“TRUE”。
请注意，轴设为“已回原点”状态后，软限位开关会立即生效。

“Mode”= 9 时被动回原点过程取消

“Mode”= 9 时，工艺对象不回原点。如果用于被动回原点（“Mode”= 2、8、10）的活动

“MC_Home”作业被另一个“Mode”= 9 的“MC_Home”作业超驰，则可通过参数

“CommandAborted”= TRUE 来取消正在运行的作业。“Mode” = 9 的超驰作业可通过参数

“Done” = TRUE 发出成功执行的信号。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见文档《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》的

“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

MC_Halt V6 (S7-1500)

MC_Halt：暂停轴 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Halt”，可以将轴制动至停止状态。

通过参数“Jerk”和“Deceleration”，定义制动操作的动态行为。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_Halt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)”
部分。

参数

下表列出了“MC_Halt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
AbortAcceleration INPUT BOOL FALSE FALSE 使用配置的加加速度减小作业开始

时的当前加速度。而后，减速度增

大

TRUE 加速度在作业开始时设置为 0.0，减

速度立即增大。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度零。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过“MC_Halt”制动某个轴

要将某个轴减速至停止状态，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 为参数“Deceleration”、“Jerk”和“AbortAcceleration”设置必要的值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_Halt”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。轴的停止状态将显示在“工艺对象 
> 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态 > 停止”(Technology object > Diagnostics > Status and 
error bits > Motion status > Standstill) 中 (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill))。

通过激活力矩/扭矩限值进行轴制动

要通过激活的力/力矩限制制动轴，需在“急停”模式（“Mode”= 0）下使用运动控制指令

“MC_Stop”。

更多信息

有关对各个位进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的

“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Halt：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：暂停轴和超驰作业特性

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动某个轴。在时间 ①，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作
业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。当“AbortAcc_2”= FALSE 时，当前加速度将通过指

定的加加速度减小。而后，减速度增大并且轴制动至停止状态。通过“Done_2”报告“MC_Halt”作业

完成。

区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动该轴。在时间 ②，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作业 
(A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。当“AbortAcc_2”= TRUE 时，电流加速度立即被设置为 
0 并且减速度增大。轴被制动至停止状态。通过“Done_2”报告“MC_Halt”作业完成。

MC_MoveAbsolute V6 (S7-1500)

MC_MoveAbsolute：绝对定位轴 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveAbsolute”，可以将轴移至某个绝对位置。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

• 工艺对象已回原点。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_MoveAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 
(页 4086)”部分。

说明

偏离动态设置

将活动作业替换为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

参数

下表列出了“MC_MoveAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 绝对目标位置

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Direction INPUT INT 1 轴的运动方向

仅当启用模数功能时，才对该参数进行评

估。 
“工艺对象 > 组态 > 基本参数 > 启用模

数”(Technology object > Configuration > 
Basic parameters > Enable modulo)
1 正方向

2 负方向

3 短距离

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

短停留时间已到期 
(<TO>.PositioningMonitoring.Min
DwellTime)。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

将轴移至某个绝对位置

要将轴移至某个绝对位置，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Position”中指定所需的目标位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveAbsolute”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveAbsolute：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：轴的绝对定位和超驰响应

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 通过“MC_MoveAbsolute”作业（A1），将轴移动到绝对位置 1000.0。当轴达到目标位置后，将在

时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动目标位置为 1500.0 的另一个“MC_MoveAbsolute”
作业 (A2)。当轴达到目标位置 1500.0 后，将通过“Done_2”发出信号。由于以前已经复位了

“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 在时间 ② 处，活动的“MC_MoveAbsolute”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveAbsolute”作业 (A2) 超驰。

将通过“Abort_1”发出中止信号。轴将被制动，直至更改后的速度，并移至新的目标位置 1500.0。到

达新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveRelative V6 (S7-1500)

MC_MoveRelative：相对定位轴 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveRelative”，可以在开始执行作业时相对轴的位置对轴进行移动。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_MoveRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 
(页 4086)”部分。 

说明

偏离动态设置

将活动作业替换为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

参数

下表列出了“MC_MoveRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 定位距离

（正或负）

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

短停留时间已到期 
(<TO>.PositioningMonitoring.Min
DwellTime)。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

相对于开始位置移动某个轴

要相对于开始位置移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定需要移动的距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveRelative”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveRelative：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：轴的相对定位和超驰作业特性

指令
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区域 轴由“MC_MoveRelative”作业 (A1) 移动 1000.0 的距离 (“Distance”) （此处的开始位置为 0.0）。当

轴达到目标位置后，将在时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动距离为 500.0 的另一个

“MC_MoveRelative”作业 (A2)。到达新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。由于以前已经

复位了“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 活动的“MC_MoveRelative”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveRelative”作业 (A2) 超驰。在时间 ② ，通过

“Abort_1”发出中止信号。之后，轴将以新的速度移动 500.0 的距离（“Distance”）。到达新的目标

位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveVelocity V6 (S7-1500)

MC_MoveVelocity：以速度/速率设定值移动轴 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveVelocity”， 速移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_MoveVelocity”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 
(页 4086)”部分。

说明

偏离动态设置

将活动作业替换为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

参数

下表列出了“MC_MoveVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动过程的速度设定值/转速设定值

（允许“Velocity”= 0.0）
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 0 轴的转向

0 轴的转向可通过在参数“Velocity”中
指定转速的符号来定义。

1 正旋转方向 
使用“Velocity”的值。

2 负方向旋转

使用“Velocity”的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3848 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 默认值 说明

Current INPUT BOOL FALSE 保持当前速度

FALSE 禁用

将受到参数“Velocity”和“Direction”
的值的限制。

TRUE 已启用

将不受参数“Velocity”和“Direction”
的值的限制。保持该功能开始执行

时的当前速度和方向。

当轴以该功能开始执行时的当前速

度继续运动时，参数“InVelocity”将
返回值“TRUE”。

PositionControlled INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制模式

只要执行“MC_MoveVelocity”作业，该参数即

适用。之后，以下作业的设置适用。

使用速度轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度/速度设定值，将输出速

度/速度设定值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

速度设定值零（“Velocity” = 0.0）的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveVelocity”作业使用设定的减速度停止该轴。当达到速度/速度设

定值零时，参数“InVelocity”将显示值“TRUE”。 

指令
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在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。 
参数“InVelocity”和“Busy”的值一直显示为“TRUE”，直到“MC_MoveVelocity”作业被其它运动控

制作业超驰为止。

使用恒定速度移动某个轴

要使用恒定速度移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Velocity”中，可指定轴的移动速度。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveVelocity”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“InVelocity”和“Error”进行指示。
如果参数“InVelocity”的值显示为“TRUE”，则表示已达到该速度/速度设定值。轴以该恒定转速
继续移动。参数“InVelocity”和“Busy”的值一直显示为“TRUE”，直到“MC_MoveVelocity”作业被
其它运动控制作业超驰为止。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity” × “Override” %），

“InVelocity”将再次置位。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见文档《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》的

“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

指令
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MC_MoveVelocity：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：使用指定转速移动某个轴，并对超驰作业做出响应

“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 通过“Exe_1”启动，并对轴进行加速；在时间 ① 处，该作业通过

“InVel_1”发出信号，指示已经达到速度设定值 50.0。 
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在时间 ② 处，作业被另一个“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止

信号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，轴将以恒定速度 15.0 
继续移动。

运行中的“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 被另一个“MC_MoveVelocity”作业(A1) 超驰。将通过

“Abort_2”发出中止信号。轴将加速到新的速度设定值 50.0。达到该设定速度之前，当前作业

“MC_MoveVelocity”(A1) 在时间 ③ 处被另一个作业“MC_MoveVelocity”(A2) 超驰。将通过

“Abort_1”发出中止信号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，

轴将以恒定速度 15.0 继续移动。

MC_MoveJog V6 (S7-1500)

MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveJog”，可以在点动模式下移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_MoveJog”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 
(页 4086)”部分。

说明

偏离动态设置

将活动作业替换为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

参数

下表列出了“MC_MoveJog”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

JogForward INPUT BOOL FALSE TRUE 只要参数值为“TRUE”，轴就会以参

数“Velocity”中指定的速度正向移动。

JogBackward INPUT BOOL FALSE TRUE 只要参数值为“TRUE”，轴就会以参

数“Velocity”中指定的速度反向移动。

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动过程的速度设定值/转速设定值

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用指定值的绝对值。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

PositionControlled INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制模式

只要执行“MC_MoveJog”作业，该参数即适

用。之后，以下作业的设置适用。

使用速度轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度/速度设定值，将输出速

度/速度设定值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

速度设定值零（“Velocity” = 0.0）的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveJog”作业使用设定的减速度停止该轴。当达到速度/速度设定值

零时，参数“InVelocity”将显示值“TRUE”。
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。

在点动模式下移动轴

要在点动模式下移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用“JogForward”可以正向移动某个轴；使用“JogBackward”，则可负向移动某个轴。
当前运动状态通过参数“Busy”、“InVelocity”和“Error”进行指示。
如果“JogForward”和“JogBackward”都设置为 TRUE，轴将以上一有效减速度进行制动。将输出
错误 16＃8007（方向指定不正确）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3855



说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity” × “Override” %），

“InVelocity”将再次置位。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见文档《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》的

“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

指令
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MC_MoveJog：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：在点动模式下移动轴

在点动模式下，轴通过“Jog_B”反向移动。达到速度设定值 -50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 
发出信号。复位“Jog_B”之后，将制动轴并逐步停止。此后，通过“Jog_F”，轴可以正向转动。

达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。 
在时间 ① 处，如果置位“Jog_F”，则可通过“Vel_Input”将速度设定值更改为 100.0。此外，

也可以通过速度超驰更改速度设定值。“InVel”将复位。轴正在加速。达到新的速度设定值 
100.0 时，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

如果置位“Jog_F”，那么在时间 ② 处同样会置位“Jog_B”。如果“Jog_F”和“Jog_B”均被置位，那

么使用 新适用的减速度来制动该轴。并通过“Error”指示错误，输出 16#8007 错误的

“ErrorID”（方向指定不正确）。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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可通过复位输入“Jog_F”和“Jog_B”，解决这一问题。 
在制动斜坡过程中，将在时间 ③ 处置位“Jog_F”。此时，轴将加速为 新设定的速度值。达

到速度设定值 100.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

MC_MoveSuperimposed V6 (S7-1500)

MC_MoveSuperimposed：定位轴重叠 V6 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”，可以启动叠加到正在运行的基本运动上的相

对定位运动。

通过参数“VelocityDiff”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration” ，定义运动控制的动态行为。

动态值会添加到基本运动的值中。叠加运动不会延长基本运动的持续时间。

总轴运动的动态值为基本运动动态值和叠加运动动态值之和。

总运动特性取决于基本运动的类型：

• 基本运动为单轴运动：

– 叠加运动的 大动态值为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 整个运动受组态的动态限值的限制。 
• 基本运动为同步运动：

– 叠加运动的 大动态值为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 跟随轴的同步运动不受跟随轴的动态限值的限制。

– 同步操作过程中引导轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业会影响引导轴和跟随轴。

– 同步操作过程中跟随轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业只会影响跟随轴。

工艺数据块和 TIA Portal 中始终显示总运动的动态值。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3858 编程和操作手册, 11/2022



超驰响应

有关“MC_MoveSuperimposed”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：回原点和运动控制

工作 (页 4086)”部分。 

说明

偏离动态设置

将活动作业替换为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

参数

下表列出了“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 重叠定位的额外距离（正或负）

VelocityDiff INPUT LREAL -1.0 相对于活动的运动的 大速度偏差

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 叠加定位完成

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

启动叠加定位运动

要使用“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令启动叠加定位运动，请按下列步骤进行操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定要移动的额外距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveSuperimposed”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

指令
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MC_MoveSuperimposed：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：定位轴重叠

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ① 处，可使用“Exe_2”初始

化距离为 50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴移动的距离为两个作业的动态值总和，即 50 
+ 50 = 100.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

区域 使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ② 处使用“Exe_2”，初始化

了距离为 -50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴将反向移动，移动的距离为两个作业的动态值

总和，即 50.0 - 50.0 = 0.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_SetSensor V6

MC_SetSensor：将备用编码器切换为可操作的编码器 V6

说明

通过运动控制指令“MC_SetSensor”，切换用于轴的闭环位置控制的编码器。

无须使用参数“Mode”2 和 3 进行切换，即可调整所寻址编码器的实际值。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 已正确组态工艺对象和备用编码器。

• 无重启指令且无“MC-Home”作业处于运行状态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_SetSensor”作业的执行。

• 新作业“MC_SetSensor”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_SetSensor”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Sensor INPUT INT 1 新编码器编号（1 到 4）。

Mode INPUT DINT 0 该模式确定了旧编码器与新编码器之间的位

置对齐情况。

0 切换编码器并将实际位置传送给新

编码器

通过该编码器切换，可防止定位控

制中出现阶跃变化。可以实现编码

器的无扰动切换。

1 在未对齐实际位置的情况下，切换

编码器

注

闭环位置控制处于激活状态时，两

个编码器的附加差值用作附加控制

偏差，并且可触发补偿运动。 
2 传送实际值 

将实际位置传送到“Sensor”参数中所

指定的编码器。

3 传送实际值 
“参考编码器”（“ReferenceSensor”
参数）的实际位置传送至在“Sensor”
参数中指定的编码器。

ReferenceSensor INPUT INT 1 参考编码器编号（参见参数“Mode” = 3）
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已切换用于轴的闭环位置控制的编

码器。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

切换到绝对值编码器

将编码器切换为绝对编码器并传输实际值（“Mode” = 2，3）时，将使用绝对编码器的值和

绝对值偏移值计算实际值。切换到不同编码器时，将取消实际值的计算过程。绝对编码器将

再次返回绝对值 + 绝对值偏移值 (<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEncoderOffset)，而不使用

“MC_SetSensor”作业进行计算。

MC_Stop V6 (S7-1500)

MC_Stop：停止轴并阻止新的运动作业 V6 (S7-1500)

说明

通过“MC_Stop”运动控制指令，可以停止轴的所有运动，并阻止工艺对象进行新的运动作业。

轴将制动直到停止并保持开启状态。

停止位置由停止斜坡得出。为此，可以使用通过“Mode”参数定义的三种模式：

• “Mode”= 0：制动操作的动态响应取决于所组态的急停斜坡。

• “Mode”= 2：制动操作的动态响应取决于工艺对象的 大动态值。

• “Mode”= 3：制动操作的动态响应由“MC_Stop”作业的参数“Jerk”和“Decelaration”确定。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

• “MC_Stop”作业不会由其它运动触发。

• “MC_Stop”作业由“MC_Power”作业通过设置“Enable”= FALSE 中止。

• “MC_Stop”作业不会中止仿真中的任何同步操作功能。

• “MC_Stop”作业由具有同级或高级停止响应的其它“MC_Stop”作业中止。

停止响应的优先级（降序）：“Mode”= 0 >“Mode”= 2 >“Mode”= 3
有关“MC_Stop”作业超驰响应的更多信息，请参见“运动控制作业的超驰响应 V6 (页 4086)”
部分。

参数

下表列出了“MC_Stop”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 运动停止，并阻止新的运动作业。

FALSE 运动作业可再次执行。 

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 急停

工艺对象将以“工艺对象 > 组态 > 扩
展参数 > 急停”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Emergency stop) 中组

态的急停减速度制动到停止状态，

且无任何加加速度限制。

(<TO>.DynamicDefaults.Emergenc
yDeceleration)

1 不允许

2 通过 大动态值进行停止

工艺对象将以“工艺对象 > 组态 > 扩
展参数 > 动态限值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 中组

态的 大减速度制动到停止状态。

因此，需考虑所组态的 大加加速

度。

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceler
ation, 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

3 以指定的动态响应停止

工艺对象以参数“Deceleration”和
“Jerk”中指定的值停止。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“Mode”= 3 时：

制动斜坡的减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“Mode”= 3 时：

制动斜坡的加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
AbortAcceleration INPUT BOOL FALSE TRUE 加速度设置为 0.0。组态的减速度将

立即增大。

FALSE 使用组态的加加速度减小加速度。

组态的减速度随后将增大。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 达到静止状态。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 在执行期间作业由“MC_Power”通过

“Enable”= FALSE 或另一个

“MC_Stop”作业中止。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

通过“MC_Stop”制动某个轴

要将某个轴减速至停止状态，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 为参数“Mode”、“Deceleration”、“Jerk”和“AbortAcceleration”设置必要的值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_Stop”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。轴的停止状态将显示在“工艺对象 
> 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态 > 停止”(Technology object > Diagnostics > Status and 
error bits > Motion status > Standstill) 中 (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill))。
只要“Execute”= TRUE，工艺对象便无法执行运动作业。

通过激活的力/力矩限制制动轴

使用“急停”模式（“Mode”= 0）通过激活的力/力矩限制制动轴。

更多信息

有关对各个位进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的

“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

指令
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MC_Stop：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：制动轴和超驰作业特性

通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动某个轴。在时间 ① 时，“MC_MoveVelocity”作业被

“MC_Stop”作业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。而后，组态的减速度增大并且

轴制动至停止状态。轴制动时，“Busy_2”= TRUE。通过“Done_2”报告“MC_Stop”作业完成。

指令
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在时间 ② 时，通过激活的“MC_Stop”作业 (A1)，执行“MC_MoveVelocity”作业 (A2)。由于轴

被“MC_Stop”作业禁用，因此会拒绝“MC_MoveVelocity”作业。错误通过“Error_1”表示。

“Exe_2”随后复位为 FALSE。
在时间 ③ 时，轴由“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 在上升沿进行移动。

MC_SetAxisSTW V6 (S7-1500)

MC_SetAxisSTW：控制字 1 和 2 的控制位 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_SetAxisSTW”，可以控制 PROFIdrive 报文的控制字 1 (STW1) 和控制

字 2 (STW2) 中的选定位。这样便可直接控制工艺对象未使用的位。要控制的位通过参数

“STW1”和“STW2”进行指定。受控位将保持有效，直到“MC_SetAxisSTW”作业复位、工艺对象

重启或 CPU 从“RUN”切换为“STOP”。
可以在 STW1 中控制以下位：

• 8
• 9
• 11 到 15
位 0 到 11 可在 STW2 中进行控制。

有关要控制的位的含义，请参见《SINAMICS S120/S150》列表手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109763271)。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象与驱动装置报文互连。

指令
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• 工艺对象未在仿真中。

• 设置了允许的位屏蔽。

超驰响应

• 新作业“MC_SetAxisSTW”不会中止任何激活的运动控制作业。

• “MC_SetAxisSTW”作业只能由另一个“MC_SetAxisSTW”作业中止。

参数

下表列出了“MC_SetAxisSTW”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

STW1 INPUT WORD 16#000
0

为 STW1 设置位

STW1BitMask INPUT WORD 16#000
0

STW1 的位屏蔽

STW2 INPUT WORD 16#000
0

为 STW2 设置位

STW2BitMask INPUT WORD 16#000
0

STW2 的位屏蔽

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

MC_WriteParameter V6 (S7-1500)

MC_WriteParameter：写参数 V6 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_WriteParameter”，可以在运行时更改工艺对象的选定参数。更改将

立即生效或在重启后生效，具体取决于相应的参数。

在 CPU 的“RUN → STOP → RUN”转换期间，参数值将保持一致。如果发生断电、存储器复位

或工艺对象重启，则更改后的参数值将复位为初始值。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_WriteParameter”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ParameterNumber INPUT DINT 0 要更改的参数索引

Value INPUT Variant (BOOL, INT, 
DINT, UDINT, 
LREAL)

- 指向要写入的值（源地址）的变量指针

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 执行过程中出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

可修改的参数

下表列出了可使用运动控制指令“MC_WriteParameter”更改的参数：

变量 索引 工艺对象 数据类

型

说明 有效性

PositionLimits_HW.
Active

1000 定位轴

同步轴

BOOL 启用/禁用硬限位开关

正负硬限位开关均可通过此参数激活

或禁用。

直接

FALSE 硬限位开关禁用

TRUE 硬限位开关激活

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

测量输入、输出凸轮、凸轮轨迹 (S7-1500)

MC_MeasuringInput V6 (S7-1500)

MC_MeasuringInput：启动一次测量 V6 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MeasuringInput”，开始进行一次性测量。

进行一次性测量时，可以通过一个测量作业检测到一个或两个边沿。将相应的工艺对象轴或

外部编码器的位置分配给测量事件。测量结果在函数块以及工艺数据块中进行指示，并且可

在用户程序中进行进一步处理。测量作业已完成。

必须使用“MC_MeasuringInput.Execute” = TRUE，再次启动另一个测量作业。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 轴编码器的状态必须“有效”(StatusSensor[1..4].State = valid)。否则，会在函数块中拒绝

测量作业，并提示错误。

• 测量输入和测量模块之间已建立通信（“<TO>.StatusWord.CommunicationOK“ = TRUE）
• 在主动或被动回原点期间，无法使用 PROFIdrive 进行测量。

超驰响应

有关“MC_MeasuringInput”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：测量输入作业 
(页 4091)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_MeasuringInput”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 测量类型

0 下一个上升沿的测量

1 下一个下降沿的测量

2 下两个边沿的测量

3 两个边沿的测量，从上升沿开始

• 上升沿 =“MeasuredValue1”（测

量值 1）
• 下降沿 =“MeasuredValue2”（测

量值 2）
4 两个边沿的测量，从下降沿开始

• 下降沿 =“MeasuredValue1”
• 上升沿 =“MeasuredValue2”

MeasuringRange INPUT BOOL FALSE 测量值的采集

遵守时间相关的边界条件。

FALSE 始终采集测量值

TRUE 仅采集测量范围内的测量值

StartPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的起始位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

EndPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的结束位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已完全处理块。

测量值有效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 测量作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

MeasuredValue1 OUTPU
T

LREAL 0.0 第一个测量值

MeasuredValue2 OUTPU
T

LREAL 0.0 第二个测量值（用于两个边沿的测量）

参见

超驰响应 V6：测量输入作业 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MeasuringInput：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：开始一次性测量作业

对于通过“Execute”开始的“Mode”= 0 的“MC_MeasuringInput”作业，执行了下一个上升沿的

测量。“Done” = TRUE 信号表示测量已成功完成。确定的测量值 ①（在示例中：为 50）已

通过“MeasuredValue1”进行输出。

MC_MeasuringInputCyclic V6 (S7-1500)

MC_MeasuringInputCyclic：启动周期性测量 V6 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MeasuringInputCyclic”，开始进行循环测量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过循环测量，系统 多会检测到两个测量事件，并会显示相关的测量位置。会继续循环进

行测量，直至按照指令结束测量。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 只有在使用定时器 DI 进行测量时，才支持周期性测量。

• 测量输入和测量模块之间已建立通信（“<TO>.StatusWord.CommunicationOK“ = TRUE）
• 仅当轴编码器的为“有效”状态“valid“（“StatusSensor[1..4].State” = valid）时，操作才

生效。否则，会在函数块中拒绝测量作业，并提示错误。

超驰响应

有关“MC_MeasuringInputCyclic”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：测量输入作业 
(页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_MeasuringInputCyclic”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 测量类型

0 上升沿的测量

1 下降沿的测量

2 两个边沿的测量

MeasuringRange INPUT BOOL FALSE 测量值的采集

遵守时间相关的边界条件。

FALSE 始终采集测量值

TRUE 仅采集测量范围内的测量值

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StartPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的起始位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

EndPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的结束位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 测量作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

MeasuredValue1 OUTPU
T

LREAL   第一个测量值

MeasuredValue2 OUTPU
T

LREAL   第二个测量值（在一个位置控制周期内测量

多个边沿时）

MeasuredValue1Co
unter

OUTPU
T

UDINT 0 第一个测量值的计数值

MeasuredValue2Co
unter

OUTPU
T

UDINT 0 第二个测量值的计数值

LostEdgeCounter1 OUTPU
T

UDINT 0 第一个测量值采集的周期时钟内，缺失边沿

的计数值

LostEdgeCounter2 OUTPU
T

UDINT 0 第二个测量值采集的周期时钟内，缺失边沿

的计数值

参见

超驰响应 V6：测量输入作业 (页 4091)

指令
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MC_MeasuringInputCyclic：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：开始循环测量作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“Mode”= 0 且不含特定测量范围“MeasuringRange” = “FALSE”）时，使用“Execute”（信号和

启动点未显示）（如，在 MC-PreServo [OB67] 中调用）启动的“MC_MeasuringInputCyclic”
指令将执行一次上升沿测量。

对于在位置控制周期的第一个上升沿 ① 确定的实际位置，将通过“MeasuredValue1”进行输

出，计数变量“MeasuredValue1Counter”会加“1”。
对于在位置控制周期的第二个上升沿 ② 确定的实际位置，将通过“MeasuredValue2”进行输

出，计数变量“MeasuredValue2Counter”会加“1”。
如果在同一个位置控制周期 ③ 内出现其它上升沿，则会在 LostEdgeCounter1 和 
LostEdgeCounter2 中进行记录。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_AbortMeasuringInput V6 (S7-1500)

MC_AbortMeasuringInput：取消当前运行的测量作业 V6 (S7-1500)

说明

借助运动控制指令“MC_AbortMeasuringInput”，可中止活动的一次性或循环测量作业。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

有关“MC_AbortMeasuringInput”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：测量输入作业 
(页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_AbortMeasuringInput”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL 0 函数块已处理。测量作业已被取消激活。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已中止。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：测量输入作业 (页 4091)

MC_OutputCam V6 (S7-1500)

MC_OutputCam：激活/取消激活输出凸轮 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_OutputCam”激活特定的输出凸轮。

根据输出凸轮的类型，以下输入参数生效：

• 距离输出凸轮

– “OnPosition”
– “OffPosition”

• 时基输出凸轮

– “OnPosition”
– “Duration”

使用参数“Mode”和“Direction”，可定义输出凸轮的操作模式和有效方向。

带有“MC_OutputCam.OnPosition”= 0 设置的设定值输出凸轮，在位置设定值 = 0 时进行切换。

如果“MC_OutputCam.Enable” = TRUE，则会始终读取输入参数，并且输入参数会在下一个

位置控制周期内生效。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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发生工艺报警时，会在确认错误后再次对输出凸轮进行处理。

说明

启用输出凸轮

为了确保精确切换，在输出凸轮启动之前，输出凸轮必须启用至少两个应用周期。否则，基

于位置的输出凸轮将不精确，并且基于时间的输出凸轮不会打开。

请遵循基于位置的输出凸轮和基于时间的输出凸轮的开关行为。

适用于

• 输出凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 较高级别的工艺对象必须具备有效位置。

• 输出凸轮和输出模块之间已建立通信（“<TO>.StatusWord.CommunicationOK“ = TRUE）。

• 在非位置控制操作过程中，没有为轴输出设定值输出凸轮。

超驰响应

通过以下部分取消“MC_OutputCam”：
• 使用“MC_OutputCam.Enable”= FALSE，禁用输出凸轮

• 在用户程序的输出凸轮中，只能有一个“MC_OutputCam”函数块实例处于激活状态。对于

当前激活的输出凸轮上的第二个“MC_OutputCam”函数块实例，将被拒绝，并提示错误。

参数

下表列出了“MC_OutputCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

OutputCam INPUT TO_OutputCam - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE FALSE 已禁用输出凸轮。

TRUE 输出凸轮正在处理中。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

OnPosition INPUT LREAL 0.0 输出凸轮的起始位置 [互连工艺对象的测量单

位]
对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

OffPosition INPUT LREAL 0.0 基于位置的输出凸轮的结束位置 [互连工艺对

象的测量单位]
对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

Duration INPUT LREAL 0.0 基于时间的输出凸轮的开启持续时间 [测量单

位：ms]
基于时间的输出凸轮的开启持续时间值必须

大于 0.0。
Mode INPUT DINT 1 操作模式

1 标准

输出凸轮功能（输出未反向）

2 输出凸轮功能（输出反向）

3 输出凸轮始终激活

（“Enable”= TRUE）
Direction INPUT DINT 1 输出凸轮的激活方向

1 正方向

2 负方向 
3 双向

CamOutput OUTPU
T

BOOL - 基于运动控制指令“MC_OutputCam”的上次

调用的状态显示

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 输出凸轮的处理过程处于激活状态。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_OutputCam：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：激活指定的输出凸轮类型。

A1 基于位置的输出凸轮

A2 基于时间的输出凸轮

使用“Enable”= TRUE 激活输出凸轮。输出凸轮的输出取决于该参数。

“Busy”= TRUE 用于指示输出凸轮的处理过程。

指令
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如果设置了激活方向“Direction”= 1（正向），则输出凸轮将执行以下操作，而与输该出凸轮

的类型设置无关：

• 基于位置的输出凸轮在“OnPosition”① 处开启，并在“OffPosition”② 处再次关闭。方向改

变时，输出凸轮关闭 ④。

• 基于时间的输出凸轮在“OnPosition”① 处开启，并在经过特定时间“Duration”③ 后再次关

闭。在特定的开启持续时间“Duration”内，开启的基于时间的输出凸轮将保持激活状态，

即使在反方向再次出现起始位置超行程的情况，亦如此。

使用“CamOutput”输出输出凸轮的切换状态。

“Enable”= FALSE 时，特定的输出凸轮类型将取消激活。“Busy”= FALSE 表示输出凸轮当前未

处理。

MC_CamTrack V6 (S7-1500)

MC_CamTrack：激活/取消激活凸轮轨迹 V6 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_CamTrack”启用凸轮轨迹的处理过程。

适用于

• 凸轮轨迹

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 较高级别的工艺对象必须具备有效位置。

• 输出凸轮和输出模块之间已建立通信（“<TO>.StatusWord.CommunicationOK“ = TRUE）。

• 在非位置控制操作过程中，没有为轴输出设定值输出凸轮。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

• 通过“MC_CamTrack.Enable”= FALSE 禁用凸轮轨迹，从而取消“MC_CamTrack”。
• 在用户程序的凸轮轨迹中，只能有一个“MC_CamTrack”函数块实例处于激活状态。对于

当前激活的凸轮轨迹上的第二个“MC_CamTrack”函数块实例，将被拒绝，并提示错误。

• 更改运动控制指令“MC_CamTrack”的参数时或在工艺数据块中重新计算凸轮轨迹。根据

所有参数设置处理凸轮轨迹。

参数

下表列出了“MC_CamTrack”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

CamTrack INPUT TO_CamTrack - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 凸轮轨迹已处理。

FALSE 凸轮轨迹已禁用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 1 0 当“Enable”= TRUE 时：

立即激活凸轮轨迹的处理过程。凸

轮轨迹数据立即生效

如果由于凸轮轨数据更改而导致轨

迹信号仍未设置，则之前激活的基

于位置的输出凸轮将被取消。

之前激活的基于时间的输出凸轮始

通常将被取消。

当“Enable”= FALSE 时：

立即完成凸轮轨迹的处理过程。立

即取消基于位置的输出凸轮/基于时

间的输出凸轮。

1 当“Enable”= TRUE 时：

立即/在下一个轨迹周期激活凸轮轨

迹处理过程：

• 首次激活凸轮轨迹时，会立即开

始凸轮轨迹的处理过程。

• 如果凸轮轨迹处理过程已激活，

则会输出当前凸轮轨迹，直至轨

迹周期结束。随后，新的凸轮轨

迹数据将生效。

当“Enable”= FALSE 时：

凸轮轨迹结束时，结束凸轮轨迹的

处理过程

2 当“Enable”= TRUE 时：

凸轮轨迹输出立即接通，并保持接

通状态

当“Enable”= FALSE 时：

立即关闭凸轮轨迹输出。

InvertOutput INPUT BOOL FALSE 反向输出

TRUE 轨迹输出的输出已反向。

FALSE 轨迹输出的输出未反向。

TrackOutput OUTPU
T

BOOL - 指示凸轮轨迹的切换状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 凸轮轨迹的处理过程处于激活状态。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

MC_CamTrack：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：激活凸轮轨迹

① 轴参考位置

② 组态的输出凸轮无效

③ 开始周期性连续的凸轮轨迹

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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使用“Enable”= TRUE 激活凸轮轨迹。凸轮轨迹根据工艺数据块中设置的参数进行输出。

变量 值 说明

<TO>Parameter.
  CamTrackType 0 将该凸轮轨的输出凸轮类型指定为距离输出凸轮

ReferencePosition 20.0 为凸轮轨迹指定的轴基准位置

CamTrackLength 100.0 凸轮轨迹的特定长度

CamTrack[1].Existent TRUE 将凸轮轨的第一个距离输出凸轮指定为有效凸轮

CamTrack[1].OnPosition 10.0 该凸轮轨迹中第一个输出凸轮的起始位置

CamTrack[1].OffPosition 20.0 该凸轮轨迹中第一个输出凸轮的结束位置

CamTrack[2].Existent FALSE 将凸轮轨的第二个距离输出凸轮指定为无效凸轮

CamTrack[2].OnPosition 30.0 该凸轮轨迹中第二个输出凸轮的起始位置

CamTrack[2].OffPosition 50.0 该凸轮轨迹中第二个输出凸轮的结束位置

CamTrack[3].Existent TRUE 将凸轮轨的第三个距离输出凸轮指定为有效凸轮

CamTrack[3].OnPosition 60.0 该凸轮轨迹中第三个输出凸轮的起始位置

CamTrack[3].OffPosition 90.0 该凸轮轨迹中第三个输出凸轮的结束位置

同步运动 (S7-1500)

MC_GearIn V6 (S7-1500)

MC_GearIn：启动齿轮传动 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_GearIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动操作。

通过参数“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义用于同步的跟随轴的动态行为。

同步持续时间和距离与以下参数有关：

• “MC_GearIn”作业的开始时间

• 开始时跟随轴的动态值

• 用于同步的动态设置

• 引导轴的动态值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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使用参数“RatioNumerator”和“RatioDenominator”将传动比指定为两个整数之间的关系（分

子/分母）。

传动比的分子指定为正数或负数。这会产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。 

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GearIn”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)”部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_GearIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

RatioDenominator INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
InGear OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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启动同步操作

要使用“MC_GearIn”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在相应参数中指定引导轴、跟随轴和传动比。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GearIn”作业。
跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InGear”参数的值为“TRUE”，则跟随轴进行同步并同步移
动到引导轴。参数“InGear”和“Busy”将显示值“TRUE”，直到“MC_GearIn”作业被其它运动控制作
业超驰为止。

参见

超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GearIn：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：同步和切换主值

使用“Exe_1”，初始化“MC_GearIn”作业 (A1)。跟随轴 (TO_Slave) 将与引导轴 (TO_Master_1) 
进行同步。“InGear_1”会在时间 ① 处发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ②，将由另一个“MC_GearIn”作业 (A2) 超驰同步操作。将通过“Abort_1”发出中止信

号。跟随轴将与引导轴 (TO_Master_2) 进行同步。“InGear_2”会在时间 ③ 处发出跟随轴已

同步并与引导轴同步运动的信号。

MC_GearInPos V6

MC_GearInPos：通过指定的同步位置启动齿轮传动 V6

说明

使用运动控制指令“MC_GearInPos”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动操作。同步操作

根据为引导轴和跟随轴指定的同步位置进行同步。

支持以下同步类型：

• 使用动态参数实现提前同步（“SyncProfileReference”= 0）
• 使用主值距离实现提前同步（“SyncProfileReference”= 1）
• 使用主值距离实现随后同步（“SyncProfileReference” = 3） 
使用参数“RatioNumerator”和“RatioDenominator”将传动比指定为两个整数之间的关系（分

子/分母）。

传动比的分子指定为正数或负数。这会产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。 

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3898 编程和操作手册, 11/2022



• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 下，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 跟随轴已回原点。

• 使用主值距离进行提前同步时，引导轴在启动作业时必须至少与同步位置

（“MasterSyncPosition”）相隔指定的距离（“MasterStartDistance”）。

超驰响应

有关“MC_GearInPos”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)”部分。

通过“MC_GearOut”作业，跟随轴取消同步，同步操作将终止。

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_GearInPos”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

RatioDenominator INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647
MasterSyncPosition INPUT LREAL 0.0 引导轴的同步位置

当“SyncProfileReference”= 0、1 时：

引导轴的位置，各轴从该位置开始进行同步

并完成同步。

当“SyncProfileReference”= 3 时：

引导轴的位置，即开始同步的位置。

SlaveSyncPosition INPUT LREAL 0.0 跟随轴的同步位置

当“SyncProfileReference”= 0、1 时：

跟随轴的位置，各轴从该位置开始进行同步

并完成同步。

当“SyncProfileReference”= 3 时：

跟随轴的位置，分配给引导轴的同步位置。

SyncProfileReferenc
e

INPUT DINT 1 同步类型

0 使用动态参数实现提前同步

1 使用主值距离实现提前同步

2 预留

3 使用主值距离实现随后同步

4 预留

MasterStartDistanc
e

INPUT LREAL 1.0 当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

主值距离

当“SyncProfileReference”= 0 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Velocity INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

Acceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SyncDirection INPUT DINT 3 同步方向

（适用于已激活模数设置的轴）

1 正方向

同步期间，跟随轴只能沿正向行进。

2 负方向

同步期间，跟随轴只能沿负向行进。

3 短距离

同步期间，跟随轴允许更改方向。

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

启动同步操作

要使用“MC_GearInPos”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定引导轴、跟随轴、传动比和同步位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GearInPos”作业。
跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InSync”参数的值为“TRUE”，则跟随轴进行同步并同步移
动到引导轴。参数“InSync”和“Busy”将显示值“TRUE”，直到“MC_GearInPos”作业被其它运动控
制作业超驰为止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3903



参见

超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_GearInPos：功能图 V6

功能图：使用动态参数/主值距离实现提前同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。“StartSync”用于显示同步开始。跟随轴 (TO_Slave) 将
通过特定的动态参数与引导轴 (TO_Master) 进行提前同步。系统对同步所需的距离进行计算。达到

特定的参考位置“MasterSyncPosition”和“SlaveSyncPosition”后，“InSync”会发出跟随轴已同步并与

引导轴同步运动的信号。

部分 使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。“StartSync”用于显示同步开始。跟随轴 (TO_Slave) 将
通过特定的主值距离（“MasterStartDistance”）与引导轴 (TO_Master) 进行同步。系统对同步所需

的动态响应进行计算。达到特定的参考位置“MasterSyncPosition”和“SlaveSyncPosition”后，“InSync”
会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能图：通过主值距离实现提前同步/随后同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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部分 使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。“StartSync”用于显示同步开始。跟随轴 (TO_Slave) 将
通过特定的主值距离（“MasterStartDistance”）与引导轴 (TO_Master) 进行同步。系统对同步所需

的动态响应进行计算。达到特定的参考位置“MasterSyncPosition”和“SlaveSyncPosition”后，“InSync”
会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

区域 使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。当到达指定的参考位置“MasterSyncPosition”时，通

过“StartSync”指示开始同步。跟随轴 (TO_Slave) 将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与引

导轴 (TO_Master) 进行随后同步。系统对同步所需的动态值进行计算。“InSync”用于表示跟随轴已

同步并同步移动到引导轴。

MC_PhasingRelative V6

MC_PhasingRelative：跟随轴上主值的相对偏移 V6

说明

可以使用运动控制指令“MC_PhasingRelative”，相对于现有主值偏移对跟随轴上的有效主值

进行移位。使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”进行齿轮传动或使用“MC_CamIn”进行凸轮传

动时可能存在相对主值偏移。引导轴的位置不会受此影响。

可以使用以下类型行进主值偏移：

• 使用动态参数行进（“ProfileReference”= 0，仅适用于齿轮传动）

通过参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”，定义跟随轴运动的动态响

应。动态值会与同步操作运动的值相加。

• 从当前主值位置（“ProfileReference”= 1）开始行进，行进距离为主值距离

在行进主值偏移期间，使用参数“PhasingDistance”和“Direction”确定主值距离和方向。

• 从特定主值位置开始行进，行进距离为主值距离（“ProfileReference”= 2）
在行进主值偏移期间，使用参数“StartPosition”、“PhasingDistance”和“Direction”确定主值

位置、主值距离和方向。

• 仅取消主值偏移的等待作业（“ProfileReference”= 5）

适用于

• 同步轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 通过运动控制指令“MC_GearIn”、“MC_GearInPos”或“MC_CamIn”，跟随轴将与引导轴同

步（“MC_GearIn.InGear”= TRUE、“MC_GearInPos.InSync”= TRUE 或“MC_CamIn.InSync”
= TRUE）。

• 无“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业处于激活或等待状态。

超驰响应

有关“MC_PhasingRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)”
部分。

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用引导轴时，不会中止主值偏移。即使在减速制动阶段

和引导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_PhasingRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

PhaseShift INPUT LREAL 0.0 相对主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴速度（添加到同步操

作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴减速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加加速度（添加到同

步操作运动中）

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
ProfileReference INPUT DINT 0 主值偏移的行进类型

0 仅适用于齿轮传动：

使用动态参数行进主值偏移

1 从当前主值位置开始行进主值偏

移，行进距离为主值距离

2 从主值位置“StartPosition”行进主值

偏移

3 ... 4 预留

5 只取消主值偏移的一个等待作业

PhasingDistance INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离

行进主值偏移期间引导轴的距离。

StartPosition INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference” = 2 时：

主值位置，从该位置开始行进主值偏移。

Direction INPUT DINT 3 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离的方向

1 主值距离的方向为主值运动方向的

正向。

2 主值距离的方向为主值运动方向的

反向。

3 主值距离的方向为主值当前运动方

向。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 主值偏移结束。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

CoveredPhaseShift OUTPU
T

LREAL 0.0 显示已行进的绝对主值偏移

StartPhasing OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将行进主值偏移的距离。

参见

超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_PhasingRelative：功能图 V6

功能图：齿轮传动中的相对主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在使用“MC_GearInPos”(A1) 控制的有效齿轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”
= 0 的情况下通过“Exe”启动“MC_PhasingRelative”作业 (A2)。“StartPhasing”参数显示，除了

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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同步操作运动外，跟随轴还会通过指定的动态参数行进主值偏移。通过该作业行进的绝对主

值偏移在“CoveredPhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。引导轴的运动不会受影

响。

当时间为 ② 时，“MC_PhasingRelative”作业 (A2) 通过“Exe”再次启动。除了同步移动外，使

用动态参数的主值偏移通过指定的动态参数再次移出。通过该作业行进的绝对主值偏移在

“CoveredPhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。

在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量中指示绝对主值偏移。

功能图：凸轮传动中的相对主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在使用“MC_CamIn”(A1) 控制的有效凸轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”= 1 
的情况下通过“Exe”触发“MC_PhasingRelative”作业 (A2)。“StartPhasing”参数显示，主值偏移

从当前位置开始行进，行进距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过

该作业行进的绝对主值偏移在“CoveredPhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。引

导轴的运动不会受影响。

当时间为 ② 时，在“ProfileReference”= 2 的情况下，“MC_PhasingRelative”作业 (A2) 通过

“Exe”再次启动。跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至引导轴到达起始位置 
(<TO>.StatusWord2.X3 = TRUE (PhasingCommandWaiting))。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在时间 ③，主值到达指定的起始位置。“StartPhasing”参数显示，跟随轴行进主值偏移，行

进距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过该作业行进的绝对主值偏

移在“CoveredPhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。

在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量中指示绝对主值偏移。

MC_PhasingAbsolute V6

MC_PhasingAbsolute：跟随轴上主值的绝对偏移 V6

说明

通过运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”，可以在跟随轴上执行有效主值的绝对偏移。使用

“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”进行齿轮传动或使用“MC_CamIn”进行凸轮传动时可能存在绝

对主值偏移。引导轴的位置不会受此影响。

可以使用以下类型行进主值偏移：

• 使用动态参数行进（“ProfileReference”= 0，仅适用于齿轮传动）

通过参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”，定义跟随轴运动的动态响

应。动态值会与同步操作运动的值相加。

• 从当前主值位置（“ProfileReference”= 1）开始行进，行进距离为主值距离

在行进主值偏移期间，使用参数“PhasingDistance”和“Direction”确定主值距离和方向。

• 从特定主值位置开始行进，行进距离为主值距离（“ProfileReference”= 2）
在行进主值偏移期间，使用参数“StartPosition”、“PhasingDistance”和“Direction”确定主值

位置、主值距离和方向。

• 仅取消主值偏移的等待作业（“ProfileReference”= 5）

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 通过运动控制指令“MC_GearIn”、“MC_GearInPos”或“MC_CamIn”，跟随轴将与引导轴同

步（“MC_GearIn.InGear”= TRUE、“MC_GearInPos.InSync”= TRUE 或“MC_CamIn.InSync”
= TRUE）。

• 无“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业处于激活或等待状态。

超驰响应

有关“MC_PhasingAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：同步操作作业 
(页 4088)”部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用引导轴时，不会中止主值偏移。即使在减速制动阶段

和引导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_PhasingAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

PhaseShift INPUT LREAL 0.0 绝对主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴速度（添加到同步操

作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴减速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加加速度（添加到同

步操作运动中）

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
ProfileReference INPUT DINT 0 主值偏移的行进类型

0 仅适用于齿轮传动：

使用动态参数行进主值偏移

1 从当前主值位置开始行进主值偏

移，行进距离为主值距离

2 从主值位置“StartPosition”行进主值

偏移

3 ... 4 不允许

5 只取消主值偏移的一个等待作业

PhasingDistance INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离

行进主值偏移期间引导轴的距离。

StartPosition INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference” = 2 时：

主值位置，从该位置开始行进主值偏移。

Direction INPUT DINT 3 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离的方向

1 主值距离的方向为主值运动方向的

正向。

2 主值距离的方向为主值运动方向的

反向。

3 主值距离的方向为主值当前运动方

向。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 主值偏移结束。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

AbsolutePhaseShift OUTPU
T

LREAL 0.0 显示已行进的绝对主值偏移

StartPhasing OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将行进主值偏移的距离。

参见

超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_PhasingAbsolute：功能图 V6

功能图：齿轮传动中的绝对主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在使用“MC_GearInPos”(A1) 控制的有效齿轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”
= 0 的情况下通过“Exe”启动“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2)。“StartPhasing”参数显示，除了

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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同步操作运动外，跟随轴还会通过指定的动态参数行进主值偏移。通过该作业行进的绝对主

值偏移在“AbsolutePhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。引导轴的运动不会受影

响。

当时间为 ② 时，“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2) 通过“Exe”再次启动。因为绝对主值偏移 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift) 已经为 50.0，因此主值未偏移。

在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量中指示绝对主值偏移。

功能图：凸轮传动中的绝对主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在使用“MC_CamIn”(A1) 控制的有效凸轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”= 1 
的情况下通过“Exe”触发“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2)。“StartPhasing”参数显示，主值偏

移从当前位置开始行进，行进距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通

过该作业行进的绝对主值偏移在“AbsolutePhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。

引导轴的运动不会受影响。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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当时间为 ② 时，在“ProfileReference”= 2 的情况下，“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2) 通过

“Exe”再次启动。跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至引导轴到达起始位置 
(<TO>.StatusWord2.X3 = TRUE (PhasingCommandWaiting))。
在时间 ③，主值到达指定的起始位置。“StartPhasing”参数显示，跟随轴行进主值偏移，行

进距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过该作业行进的绝对主值偏

移在“AbsolutePhaseShift”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。

在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量中指示绝对主值偏移。

MC_OffsetRelative V6

MC_OffsetRelative：跟随轴上的相对从值偏移 V6

说明

可以使用运动控制指令“MC_OffsetRelative”，相对于现有从值偏移对跟随轴上的从值进行移

位。使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”进行齿轮传动或使用“MC_CamIn”进行凸轮传动时可

能存在相对从值偏移。引导轴的位置不会受此影响。

行进从值偏移时可以采用以下形式：

• 从当前有效主值位置（“ProfileReference”= 1）开始行进，行进距离为主值距离

在行进从值偏移期间，使用参数“OffsetDistance”和“Direction”确定主值距离和方向。

• 从特定的有效主值位置（“ProfileReference”= 2）开始行进，行进距离为主值距离

在行进从值偏移期间，使用参数“StartPosition”、“OffsetDistance”和“Direction”确定主值

位置、主值距离和方向。

• 仅取消从值偏移的等待作业（“ProfileReference”= 5）

适用于

• 同步轴

要求

• 已正确组态跟随轴的工艺对象。

• 跟随轴是同步轴。

• 跟随轴已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 通过运动控制指令“MC_GearIn”、“MC_GearInPos”或“MC_CamIn”，跟随轴将与引导轴同

步（“MC_GearIn.InGear”= TRUE、“MC_GearInPos.InSync”= TRUE 或“MC_CamIn.InSync”
= TRUE）。

• 无“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业处于激活或等待状态。

超驰响应

有关“MC_OffsetRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)”
部分。

参数

下表列出了“MC_OffsetRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_SynchronousA
xis

 - 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Offset INPUT LREAL 0.0 相对从值偏移

ProfileReference INPUT DINT 1 行进从值偏移的类型

0 预留

1 从当前有效主值位置开始行进从值

偏移，行进距离为主值距离

2 从有效主值位置“StartPosition”开始

行进从值偏移，行进距离为主值距

离

3 ... 4 预留

5 仅取消从值偏移的一个等待作业

OffsetDistance INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离

行进从值偏移时的有效主值距离

StartPosition INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference” = 2 时：

有效主值位置，从该位置开始行进从值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Direction INPUT DINT 3 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离的方向

1 主值距离的方向为有效主值运动方

向的正向。

2 主值距离方向为有效主值运动方向

的反向。

3 主值距离的方向为有效主值运动的

当前运动方向。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 主值偏移结束。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD  0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

CoveredOffset OUTPU
T

LREAL  0.0 显示已行进的绝对从值偏移

StartOffset OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将行进一个从值偏移的距离。

参见

超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_OffsetRelative：功能图 V6

功能图：齿轮传动中的相对从值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3929



在使用“MC_GearInPos”(A1) 控制的有效齿轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”
= 1 的情况下通过“Exe”启动“MC_OffsetRelative”作业 (A2)。“StartOffset”参数显示，跟随轴从

当前位置行进从值偏移，行进距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通

过该作业行进的绝对从值偏移在“CoveredOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。引导

轴的运动不会受影响。

当时间为 ② 时，“MC_OffsetRelative”作业 (A2) 通过“Exe”再次启动。“StartOffset”参数显示，

跟随轴行进从值偏移，行进距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过

该作业行进的绝对从值偏移在“CoveredOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。

绝对从值偏移在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量中指示。

功能图：凸轮传动中的相对从值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在使用“MC_CamIn”(A1) 控制的有效凸轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”= 1 
的情况下通过“Exe”触发“MC_OffsetRelative”作业 (A2)。“StartOffset”参数显示，跟随轴从当

前位置行进从值偏移，行进距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过

该作业行进的绝对从值偏移在“CoveredOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。引导轴

的运动不会受影响。

当时间为 ② 时，在“ProfileReference”= 2 的情况下，“MC_OffsetRelative”作业 (A2) 通过“Exe”
再次启动。跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至引导轴到达起始位置 
(<TO>.StatusWord2.X5 = TRUE (OffsetCommandWaiting))。
在时间 ③，主值到达指定的起始位置。“StartOffset”参数显示，跟随轴行进从值偏移，行进

距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过该作业行进的绝对从值偏移在

“CoveredOffset”中指示。“Done”指示主值已成功偏移。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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绝对从值偏移在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量中指示。

MC_OffsetAbsolute V6

MC_OffsetAbsolute：跟随轴上的绝对从值偏移 V6

说明

通过运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”，在具有绝对偏移的跟随轴上偏移从值。使用

“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”进行齿轮传动或使用“MC_CamIn”进行凸轮传动时可能存在绝

对从值偏移。引导轴的位置不会受此影响。

行进从值偏移时可以采用以下形式：

• 从当前有效主值位置（“ProfileReference”= 1）开始行进，行进距离为主值距离

在行进从值偏移期间，使用参数“OffsetDistance”和“Direction”确定主值距离和方向。

• 从特定的有效主值位置（“ProfileReference”= 2）开始行进，行进距离为主值距离

在行进从值偏移期间，使用参数“StartPosition”、“OffsetDistance”和“Direction”确定主值

位置、主值距离和方向。

• 仅取消从值偏移的等待作业（“ProfileReference”= 5）

适用于

• 同步轴

要求

• 已正确组态跟随轴的工艺对象。

• 跟随轴是同步轴。

• 跟随轴已启用。

• 通过运动控制指令“MC_GearIn”、“MC_GearInPos”或“MC_CamIn”，跟随轴将与引导轴同

步（“MC_GearIn.InGear”= TRUE、“MC_GearInPos.InSync”= TRUE 或“MC_CamIn.InSync”
= TRUE）。

• 无“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业处于激活或等待状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_OffsetAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)”
部分。

参数

下表列出了“MC_OffsetAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_SynchronousA
xis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Offset INPUT LREAL 0.0 绝对从值偏移

ProfileReference INPUT DINT 1 行进从值偏移的类型

0 预留

1 从当前有效主值位置开始行进从值

偏移，行进距离为主值距离

2 从有效主值位置“StartPosition”开始

行进从值偏移，行进距离为主值距

离

3 ... 4 预留

5 仅取消从值偏移的一个等待作业

OffsetDistance INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离

行进从值偏移时的有效主值距离

StartPosition INPUT LREAL 0.0 当“ProfileReference” = 2 时：

有效主值位置，从该位置开始行进从值偏移

Direction INPUT DINT 3 当“ProfileReference”= 1、2 时：

主值距离的方向

1 主值距离的方向为有效主值运动方

向的正向。

2 主值距离方向为有效主值运动方向

的反向。

3 主值距离的方向为有效主值运动的

当前运动方向。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 主值偏移结束。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD  0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

AbsoluteOffset OUTPU
T

LREAL  0.0 显示已行进的绝对从值偏移

StartOffset OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将行进一个从值偏移的距离。

参见

超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)

MC_OffsetAbsolute：功能图 V6

功能图：齿轮传动中的绝对从值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在使用“MC_GearInPos”(A1) 控制的有效齿轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”
= 1 的情况下通过“Exe”启动“MC_OffsetAbsolute”作业 (A2)。“StartOffset”参数显示，跟随轴

从当前位置行进从值偏移，行进距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。

通过该作业行进的绝对从值偏移在“AbsoluteOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。引

导轴的运动不会受影响。

当时间为 ② 时，“MC_OffsetAbsolute”作业 (A2) 通过“Exe”再次启动。因为绝对从值偏移 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset) 已经为 90.0，因此从值未移位。

绝对从值偏移在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量中指示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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编程和操作手册, 11/2022 3935



功能图：凸轮传动中的绝对从值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在使用“MC_CamIn”(A1) 控制的有效凸轮传动期间，当时间为 ① 时，在“ProfileReference”= 1 
的情况下通过“Exe”触发“MC_OffsetAbsolute”作业 (A2)。“StartOffset”参数显示，跟随轴从当

前位置行进从值偏移，行进距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过

该作业行进的绝对从值偏移在“AbsoluteOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。引导轴

的运动不会受影响。

当时间为 ② 时，在“ProfileReference”= 2 的情况下，“MC_OffsetAbsolute”作业 (A2) 通过

“Exe”再次启动。跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至引导轴到达起始位置 
(<TO>.StatusWord2.X5 = TRUE (OffsetCommandWaiting))。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在时间 ③，主值到达指定的起始位置。“StartOffset”参数显示，跟随轴行进从值偏移，行进

距离为指定的主值距离。所需的动态响应由系统进行计算。通过该作业行进的绝对从值偏移在

“AbsoluteOffset”中指示。“Done”指示从值已成功偏移。

绝对从值偏移在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量中指示。

MC_CamIn V6

MC_CamIn：开始凸轮传动 V6

说明

使用运动控制指令“MC_CamIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动凸轮传动操作。同步操作根

据引导轴的指定同步位置进行同步。

将凸轮定义为，插补后位于起始位置 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue) 与结束位置 
(<TO>.StatusCam.EndLeadingValue) 之间。工艺对象组态中的主值和从值范围规范仅显示在

图形编辑器中。

使用“MasterSyncPosition”参数，可指定凸轮中相对于该凸轮起始位置的同步位置。同步位

置建立了主值和从值之间的关系，与同步的类型无关。“MasterSyncPosition”不为 0.0 时，可

在凸轮内移动同步位置而不更改凸轮的位置。

引导轴的同步位置由凸轮的起始位置以及“MasterSyncPosition”和“MasterOffset”参数产生。

通过“MasterOffset”参数，可设置凸轮主值的偏移量（使用“SyncProfileReference” = 0、1、3 
或 4）。这样，可确定该凸轮相对于同步操作功能中主值的位置。凸轮将根据该值移动到指

定位置范围。

下图显示了对主值、从值偏移值以及带有以下参数值的凸轮位置的基本影响：

• “MasterOffset” > 0
• 凸轮的起始位置 > 0 
• “MasterSyncPosition” > 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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① 凸轮的起始位置

定义的第一个插补点/凸轮第一段的起点 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue)
② 提前同步的主值距离（“MasterStartDistance”）
③ 相对于凸轮起始位置的引导轴的同步位置（“MasterSyncPosition”）
④ 随后同步的主值距离（“MasterStartDistance”）
⑤ 编辑凸轮的位置 

定义的 后一个插补点/凸轮 后一段的结束点 (<TO>.StatusCam.EndLeadingValue)

下图显示了使用参数“MasterScaling”和“SlaveScaling”缩放凸轮时的基本影响：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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主值

从值

支持以下同步类型：

• 使用动态参数或主值距离实现提前同步（“SyncProfileReference”= 0 或 1）
同步操作在到达引导轴的指定同步位置（“MasterSyncPosition”）之前即实现同步。当引

导轴达到同步位置时，引导轴和跟随轴同步移动。

要运行整个的凸轮，则需在“MasterSyncPosition”中指定值 0.0（默认值）。

• 直接同步设置（“SyncProfileReference”= 2）
同步操作立即设置为同步。使用“MasterSyncPosition”参数，在凸轮中设置同步位置。该

设置主要适用于在静止状态下同步。

• 使用主值距离实现随后同步（“SyncProfileReference” = 3）
同步操作随后从引导轴的指定同步位置（“MasterSyncPosition”）开始同步。

指令
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• 使用主值距离从当前主值位置（“SyncProfileReference” = 4）开始进行随后同步

同步操作随后从引导轴的当前位置开始同步。 
• 在凸轮结束运动时进行直接同步设置 ("SyncProfileReference" = 5)

该设置适用于在有效凸轮运动结束时或有效凸轮循环结束时重新设定有效凸轮的缩放比

例或者更换新凸轮。使用“MasterSyncPosition”参数，在要更换的凸轮中设置同步位置。

同步操作保持为“同步”状态。

引导轴或跟随轴处于停止状态或运动状态时，均可以开始同步。

适用于

• 凸轮

• 同步轴

要求

• 引导轴、跟随轴和凸轮的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 下，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 跟随轴已回原点。

• 已通过“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。

• 使用主值距离进行提前同步时，引导轴在启动作业时必须至少与同步位置

（“MasterSyncPosition”）相隔指定的距离（“MasterStartDistance”）。

• 对于凸轮运动结束时的直接同步设置，凸轮传动必须已经激活（“InSync”= TRUE）。

超驰响应

有关“MC_CamIn”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)”部分。

通过“MC_CamOut”作业，跟随轴取消同步，同步操作将终止。

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

指令
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参数

下表列出了“MC_CamIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Cam INPUT TO_Cam
TO_Cam_10k

- 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

MasterOffset INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference”= 0、1、3、4 时：

凸轮主值的偏移量

凸轮工艺对象未更改。

当“SyncProfileReference”= 2、5 时：

不相关

SlaveOffset INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference”= 0、1、3、4 时：

凸轮从值的偏移量

凸轮工艺对象未更改。

当“SyncProfileReference”= 2、5 时：

不相关

MasterScaling INPUT LREAL 1.0 缩放凸轮的主值

凸轮工艺对象未更改。

SlaveScaling INPUT LREAL 1.0 缩放凸轮的从值

凸轮工艺对象未更改。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

MasterSyncPosition INPUT LREAL 0.0 引导轴的同步位置

当“SyncProfileReference”= 0、1、2 时：

引导轴的位置（相对于凸轮的起始位置），

从该位置开始进行同步并完成同步。

该值必须介于凸轮的定义范围内。

当“SyncProfileReference”= 3 时：

引导轴的位置（相对于凸轮的起始位置），

从该位置开始进行同步

该值必须介于凸轮的定义范围内。

当“SyncProfileReference”= 4 时：

不相关

当“SyncProfileReference”= 5 时：

引导轴的位置（相对于要更换的凸轮的起始

位置），从该位置开始进行轴同步

该值必须介于待更换凸轮的定义范围内。

SyncProfileReferenc
e

INPUT DINT 1 同步曲线

0 使用动态参数实现提前同步

1 使用主值距离实现提前同步

2 直接同步设置

3 使用主值距离实现随后同步

4 使用主值距离从当前主值位置开始

进行随后同步

5 在凸轮结束运动时进行直接同步设

置

MasterStartDistanc
e

INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference”= 1、3、4 时：

主值距离

同步过程中的引导轴距离

当“SyncProfileReference”= 0、2、5 时：

不相关

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Velocity INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4、5 
时：

不相关

Acceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4、5 
时：

不相关

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4、5 
时：

不相关

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4、5 
时：

不相关

ApplicationMode INPUT DINT 0 凸轮的应用

0 一次性/非循环

1 循环（从值端的绝对应用）

2 循环附加（在从值端连续附加）

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SyncDirection INPUT DINT 3 当“SyncProfileReference”= 0、1、3、4 时：

同步方向

（适用于已激活模数设置的轴）

1 正方向

同步期间，跟随轴只能沿正向行进。

2 负方向

同步期间，跟随轴只能沿负向行进。

3 短距离

同步期间，跟随轴允许更改方向。

当“SyncProfileReference”= 2、5 时：

不相关

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

EndOfProfile OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到凸轮的末端。

循环使用凸轮时，针对在用户程序

中至少调用一次“MC_CamIn”的情况

进行显示。

指令
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启动同步操作

要使用“MC_CamIn”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定引导轴、跟随轴、使用的凸轮和同步位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_CamIn”作业。
跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InSync”参数的值为“TRUE”，则跟随轴进行同步并同步移
动到引导轴。
凸轮循环应用时，参数“InSync”和“Busy”的值始终显示为“TRUE”，直至“MC_CamIn”作业被其它
运动控制作业超驰。
凸轮进行非循环应用时，如果将参数“EndOfProfile”的值设置为“TRUE”，则“InSync”和“Busy”参
数的值将设置为“FALSE”。

参见

超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)

指令
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MC_CamIn：功能图 V6

功能图：通过动态参数/主值距离和凸轮开关实现提前同步

指令
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使用“Exe_1”，初始化“MC_CamIn”作业 (A1)。“StartSync_1”用于显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的动态参数提前与“Sync_1”范围内的凸轮 (Cam_1) 进行同步。系统对

指令
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同步所需的距离进行计算。当达到相对于凸轮起点的特定参考位置“MasterSyncPosition”后，

“InSync_1”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 
同步操作由另一个“MC_CamIn”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止信号。

“StartSync_2”用于显示同步开始。跟随轴将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与
“Sync_2”范围内的新凸轮 (Cam_2) 提前同步。在“Sync_2”范围内，轴不跟随凸轮“Cam_1”。
系统会对同步所需的动态响应进行计算。当达到相对于凸轮起点的特定参考位置

“MasterSyncPosition”后，“InSync_2”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

功能图：通过主值距离和开关凸轮实现提前同步/随后同步

指令
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使用“Exe_1”，初始化“MC_CamIn”作业 (A1)。“StartSync_1”用于显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与“Sync_1”范围内的凸轮 (Cam_1) 

指令
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提前同步。系统对同步所需的动态响应进行计算。当达到相对于凸轮起点的特定参考位置

“MasterSyncPosition”后，“InSync_1”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 
同步操作由另一个“MC_CamIn”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止信号。当到达相对

于凸轮盘起点的指定参考位置“MasterSyncPosition”时，通过“StartSync_2”指示开始同步。跟

随轴随后将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与“Sync_2”范围内的新凸轮 (Cam_2) 
同步。在“Sync_2”范围内，轴不会跟随凸轮“Cam_1”。系统对同步所需的动态响应进行计算。

“InSync_2”用于表示跟随轴已同步并同步移动到引导轴。

功能图：在凸轮运动结束时切换并进行直接同步设置

指令
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“MC_CamIn”作业 (A1) 处于激活状态。

在时间 ① 时，另一个“MC_CamIn”作业 (A2) 将通过“Exe_2”启动。跟随轴上显示状态“正在

等待”，直至有效凸轮“Cam_1”运动结束 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 3)。
在时间 ② 凸轮运动结束 ("Eop_1")。凸轮进行切换。由于未发生同步，仍保留“同步”状态。

MC_SynchronizedMotionSimulation V6

MC_SynchronizedMotionSimulation：仿真同步操作 V6

说明

通过运动控制指令“MC_SynchronizedMotionSimulation”，对跟随轴上活动的同步操作进行

仿真。因此，使用“MC_Power”禁用跟随轴时，同步操作将保持激活。再次启用后，跟随轴

无需再次同步。

指令
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通过开始“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业，同步操作的速度设定值将设为零。如

果在开始仿真时跟随轴上的重叠移动处于激活状态，则会继续输出该重叠移动的设定值。

会为驱动装置输出在同步操作仿真期间开始的运动作业设定值。 
如果仿真结束时跟随轴的位置不同于仿真开始时的位置，则会触发设定值阶跃变化。

适用于

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 跟随轴是同步轴。

• 对于“同步“状态 (<TO>.StatusWord.X22 = TRUE) 下的工艺对象，同步操作处于激活状

态。

超驰响应

其它任何运动控制作业不会中止“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业的执行。仿真的

同步操作保持为激活状态，即使通过“MC_Power.Enable”= FALSE 或“MC_Stop”禁用跟随轴

时，亦如此。

重启工艺对象时会停止仿真，并会中止同步操作。

新作业“MC_SynchronizedMotionSimulation”不会中止任何其它运动控制作业。

“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable” = TRUE 时，将拒绝同步操作作业。

参数

下表列出了“MC_SynchronizedMotionSimulation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 已开始对同步操作进行仿真。

FALSE 已停止对同步操作进行仿真。

InSimulation OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 正在仿真同步操作。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

禁用跟随轴时，会继续同步操作

为了不通过“MC_SynchronizedMotionSimulation”运动控制指令停止同步操作，禁用跟随轴

时，请按以下步骤进行操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“Slave”参数指定跟随轴。

3. 使引导轴进入静止状态（例如，通过“MC_Halt”实现）。

4. 通过“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable”== TRUE，开始对跟随轴上的同步操作进行
仿真。

5. “InSimulation”参数显示值 TRUE 时，禁用跟随轴。仿真过程中，同步操作保持为激活状态。

6. 要在跟随轴启用后再次复位同步操作，请通过“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable”
= FALSE 停止同步操作仿真。
同步操作仿真已停止。跟随轴随引导轴而动，无需重新同步。

MC_GearOut V6

MC_GearOut：取消同步齿轮传动 V6

说明

使用运动控制指令“MC_GearOut”，结束引导轴与跟随轴之间的齿轮传动操作。根据

“SyncOutDirection”参数所指定的方向，处于活动状态的齿轮传动将取消同步。挂起的齿轮

传动已取消。

指令
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支持以下取消同步类型：

• 使用动态参数取消同步 ("SyncProfileReference" = 0)
• 使用主值距离取消同步 ("SyncProfileReference" = 1)
• 仅取消挂起的齿轮传动 ("SyncProfileReference" = 5)
“MC_GearOut”作业将等待，直至主值达到开始取消同步的位置。之后便开始取消同步处于

活动状态的齿轮传动。在“SlavePosition”参数所指定的停止位置，跟随轴进入停滞状态，并

取消同步。

适用于

• 同步轴

要求

• 跟随轴已启用。

• 在跟随轴上，具有“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”的齿轮传动激活或挂起。

• 在跟随轴上，没有“MC_Stop”作业处于激活状态。

超驰响应

有关“MC_GearOut”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)”部分。

“SyncProfileReference”= 5　的“MC_GearOut”作业仅中止挂起的“MC_GearInPos”或挂起的

“MC_GearOut”作业。

参数

下表列出了“MC_GearOut”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

SlavePosition INPUT LREAL 0.0 跟随轴的停止位置

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SyncProfileReferenc
e

INPUT DINT 1 取消同步的类型

0 使用动态参数取消同步

1 使用主值距离取消同步

2 … 4 预留

5 仅取消挂起的齿轮传动

MasterStopDistance INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference” = 1 时：

主值距离

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference” = 0 时：

减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamics　defaults) 
中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference” = 0 时：

加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamics defaults) 
中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SyncOutDirection INPUT DINT 3 取消同步方向

1 正方向

取消同步期间，跟随轴只能沿正向

行进。

2 负方向

取消同步期间，跟随轴只能沿负向

行进。

3 当前方向

跟随轴沿着自身当前行进的方向取

消同步。

StartSyncOut OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴已取消同步。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GearOut：功能图 V6

功能图：使用动态参数/主值距离取消同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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部分 对于“MC_GearInPos”作业 (A1)，跟随轴 (TO_Slave) 与引导轴 (TO_Master) 同步行进。“同

步”(Synchronous) 状态通过“InSync_1”显示。

在时间 ① 时，作业“MC_GearOut”(A2) 将通过“Exe_2”启动。“SyncOut_2” ② 用于显示取消同步开

始。跟随轴将通过指定的动态参数取消同步。由系统计算取消同步所需的距离。到达指定的停止位置

“SlavePosition”时，“Done_2”提示跟随轴已取消同步并处于停止状态 ③。

部分 对于“MC_GearInPos”作业 (A1)，跟随轴 (TO_Slave) 与引导轴 (TO_Master) 同步行进。“同

步”(Synchronous) 状态通过“InSync_1”显示。

在时间 ④ 时，作业“MC_GearOut”(A2) 将通过“Exe_2”启动。“SyncOut_2”用于显示取消同步开

始 ⑤。跟随轴通过指定的主值距离“MasterStopDistance”取消同步。由系统对取消同步所需的动态

值进行计算。到达指定的停止位置“SlavePosition”时，“Done_2”提示跟随轴已取消同步并处于停止

状态 ⑥。

MC_CamOut V6

MC_CamOut：取消同步凸轮传动 V6

说明

使用运动控制指令“MC_CamOut”，结束引导轴与跟随轴之间的凸轮传动操作。根据

“SyncOutDirection”参数所指定的方向，处于活动状态的凸轮传动将取消同步。挂起的凸轮

传动已取消。

支持以下取消同步类型：

• 使用动态参数取消同步 ("SyncProfileReference" = 0)
• 使用主值距离取消同步 ("SyncProfileReference" = 1)
• 仅取消挂起的凸轮传动 ("SyncProfileReference" = 5)
“MC_CamOut”作业将等待，直至主值达到开始取消同步的位置。之后便开始取消同步处于

活动状态的凸轮传动。在“SlavePosition”参数所指定的停止位置，跟随轴进入停滞状态，并

取消同步。

适用于

• 同步轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

• 跟随轴已启用。

• 在跟随轴上，采用“MC_CamIn”的凸轮传动处于活动状态或挂起。

• 在跟随轴上，没有“MC_Stop”作业处于激活状态。

超驰响应

有关“MC_CamOut”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)”部分。

“SyncProfileReference”= 5　的“MC_CamOut”作业仅中止挂起的“MC_CamIn”或挂起的

“MC_CamOut”作业。

参数

下表列出了“MC_CamOut”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

SlavePosition INPUT LREAL 0.0 跟随轴的停止位置

SyncProfileReferenc
e

INPUT DINT 1 取消同步的类型

0 通过动态行为取消同步

1 使用主值距离取消同步

2 … 4 预留

5 仅取消挂起的凸轮传动

MasterStopDistance INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference” = 1 时：

主值距离

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference” = 0 时：

减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamics　defaults) 
中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference” = 0 时：

加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamics defaults) 
中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
SyncOutDirection INPUT DINT 3 取消同步方向

1 正方向

取消同步期间，跟随轴只能沿正向

行进。

2 负方向

取消同步期间，跟随轴只能沿负向

行进。

3 当前方向

跟随轴沿着自身当前行进的方向取

消同步。

StartSyncOut OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴已取消同步。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_CamOut：功能图 V6

功能图：使用主值距离取消同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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利用“MC_CamIn”作业 (A1)，跟随轴 (TO_Slave) 通过连续循环凸轮 (Cam_1) 同步移动到引导

轴 (TO_Master)。“同步”(Synchronous) 状态通过“InSync_1”显示。

在时间 ① 时，作业“MC_CamOut”(A2) 将通过“Exe_2”启动。跟随轴只应沿着反方向取消同步 
("SyncOutDirection" = 2)。“SyncOut_2” ② 用于显示取消同步开始。跟随轴通过指定的主值

距离“MasterStopDistance”取消同步。由系统对取消同步所需的动态值进行计算。到达指定

的停止位置“SlavePosition”或组态的位置窗口时，“Done_2”提示跟随的设定值插补，跟随轴

已取消同步并处于停止状态 ③。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_LeadingValueAdditive V6

MC_LeadingValueAdditive：指定附加主值 V6

说明

通过运动控制指令“MC_LeadingValueAdditive”，除了跟随轴的有效主值以外，还可以循环指

定附加主值。

附加主值包括位置、速度和加速度。对指定值的更改将立即生效，而无需考虑动态限值。

可通过参数“Position”指定附加位置值。可通过参数“Velocity”指定附加速度值。可通过参数

“Acceleration”指定附加加速度值。

参数“Enable”= TRUE 时，附加值有效。只要参数“Busy”= TRUE，值就有效。“Enable”= FALSE 
时，附加主值会失效。

适用于

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用或在使用“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业仿真。

超驰响应

有关“MC_LeadingValueAdditive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：同步操作作业 
(页 4088)”部分。

如果同步操作由另一个同步操作超驰，则附加主值将保持有效。

如果同步操作被取消同步，附加主值仍然有效。取消同步期间，会将有效主值考虑在内。

“MC_LeadingValueAdditive”作业由“MC_Reset”作业通过设置“Restart”= TRUE 中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_LeadingValueAdditive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SynchronousA
xis

- 附加值所作用的工艺对象。

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 主值适用。

FALSE 主值不适用。

Position INPUT LREAL 0.0 附加位置值

Velocity INPUT LREAL 0.0 附加速度值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 附加加速度值

遵循动态限值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 附加值有效。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：同步操作作业 (页 4088)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_LeadingValueAdditive V6：功能图

功能图：指定附加主值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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部分 “Exe”= TRUE 时，“MC_GearInPos”作业 (A1) 在通过动态参数提前同步时启动。同时，

“MC_LeadingValueAdditive”作业 (A2) 会在“En”= TRUE 时启动。

引导轴 (TO_Master) 用于计算有效主值 (EffectiveLeadingValue.Position) 和开始同步的时间。当 A1 
作业显示“StartSync”= TRUE 时，跟随轴 (TO_Slave) 会通过给出的特定动态参数进行同步。

附加主值在用户程序中不断增加，可添加到有效主值中，并能够增加跟随轴的动态响应。当附加主

值减小时，跟随轴的动态响应也将减小。如果附加主值为 0.0，则有效主值将跟随引导轴的主值。

跟随轴同步到原始同步位置，作业 A1 显示“InSync”= TRUE。作业 A2 在“En”= FALSE 时终止。

部分 “En”= TRUE 时，“MC_LeadingValueAdditive”作业 (A2) 会在同步操作作业之前启动。用户程序将附

加主值连续增加到值“100.0”。“Exe”= TRUE 时，“MC_GearInPos”作业 (A1) 会在通过主值距离提前同

步时启动。

引导轴用于计算有效主值 (EffectiveLeadingValue.Position)。当有效主值达到“200.0”时，同步开

始，并且 A1 作业显示“StartSync”= TRUE。此时，引导轴达到值“100.0”。跟随轴已同步。同步位置

移动附加主值。

一旦“InSync”= TRUE，附加主值便会持续减小。当主值 (TO_Master.Position) 从 200.0 增加到 300.0 
时，附加主值 (AddValue) 会从 100.0 减小到 0.0。有效主值保持在 200.0，跟随轴不动。

如果附加主值为 0.0，则有效主值将跟随引导轴的主值。取消移位，并继续跟随轴的运动。作业 A2 在
“En”= FALSE 时终止。

凸轮

MC_InterpolateCam V6

MC_InterpolateCam：插补凸轮盘 V6

说明

通过运动控制指令“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。

插补操作将关闭凸轮既定插补点与区域间的间隔。在定义的范围内，使用以下从值对凸轮进

行插补：

• 定义的第一个插补点/凸轮第一段的起点 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue)
• 定义的 后一个插补点/凸轮 后一段的结束点 (<TO>.StatusCam.EndLeadingValue)
完成插补后，会为定义范围内的各个值分配数值范围中的确切值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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插补类型用于定义如何插补缺失的范围。插补类型在工艺对象组态中指定。支持以下插补方

式：

• 直线插补

• 三次样条插补

• 贝塞尔样条插补

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 凸轮当前未处于使用状态（例如，用于凸轮运动）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_InterpolateCam”作业的执行。

• 新作业“MC_InterpolateCam”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_InterpolateCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam
TO_Cam_10k

- 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已对凸轮进行插补。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

插补凸轮

要使用“MC_InterpolateCam”运动控制指令对凸轮进行插补，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“Cam”参数指定要进行插补的凸轮。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_InterpolateCam”作业。
已对凸轮进行插补。“Done”参数的值为“TRUE”时，表示插补过程完成。

MC_GetCamLeadingValue V6

MC_GetCamLeadingValue：读取凸轮的主值 V6

说明

通过运动控制指令“MC_GetCamLeadingValue”，可从凸轮中读取为从值定义的主值。

可以为不同的主值定义相同的从值，因此，可以通过“ApproachLeadingValue”参数指定主值

的近似值。 

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已对凸轮进行插补。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GetCamLeadingValue”作业的执行。

• 新作业“MC_GetCamLeadingValue”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_GetCamLeadingValue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam
TO_Cam_10k

- 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

FollowingValue INPUT LREAL 0.0 待读取主值的从值

ApproachLeadingVa
lue

INPUT LREAL 0.0 搜索的主值的近似值

如果该从值在凸轮中多次使用，则可用于限

制搜索的主值。 
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已读取主值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

Value OUTPU
T

LREAL - 读取主值（位置）

（“Done”= TRUE 时有效）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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读取一个主值

要使用“MC_GetCamLeadingValue”运动控制指令从凸轮中读取主值，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数，为搜索的主值指定凸轮、从值和近似值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GetCamLeadingValue”作业。
“Done”参数的值为“TRUE”时，表示主值已确定。主值的计算可能需要几个周期。通过参数
“Value”输出主值。

MC_GetCamFollowingValue V6

MC_GetCamFollowingValue：读取凸轮盘的从值 V6

说明

使用运动控制指令“MC_GetCamFollowingValue”，从凸轮中针对主值读取从值以及从值的一

阶和二阶导数。

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已对凸轮进行插补。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GetCamFollowingValue”作业的执行。

• 新作业“MC_GetCamFollowingValue”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_GetCamFollowingValue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam
TO_Cam_10k

- 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

LeadingValue INPUT LREAL 0.0 待读取从值的主值

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 从值已读取。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

Value OUTPU
T

LREAL - 读取从值（位置）

（“Done”= TRUE 时有效）

FirstDerivative OUTPU
T

LREAL - 所读取从值的一阶导数

（“Done”= TRUE 时有效）

SecondDerivative OUTPU
T

LREAL - 所读取从值的二阶导数

（“Done”= TRUE 时有效）

读取一个从值

要使用“MC_GetCamFollowingValue”运动控制指令从凸轮中读取主值，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定凸轮和主值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GetCamFollowingValue”作业。
“Done”参数的值为“TRUE”时，表示从值已读取。通过“Value”、“FirstDerivative”和
“SecondDerivative”参数输出从值和导数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

3976 编程和操作手册, 11/2022



MC_CopyCamData V6

MC_CopyCamData：复制已计算的凸轮元素 V6

说明

可使用指令“MC_CopyCamData”将根据分别包含点和区段的数组计算出的凸轮元素复制到凸

轮的数据块工艺对象。使用复制模式指定现有的已定义凸轮元素保持有效还是设为无效。

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 待复制数据在数据库中提供，点和区段分别对应一个数组：

– 对于点：ARRAY[*] OF TO_Cam_Struct_PointData
– 对于区段：ARRAY[*] OF TO_Cam_Struct_SegmentData

• 已在数据块属性中的“常规 > 属性”(General > Attributes) 下激活“优化块访

问”(Optimized block access) 选项。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_CopyCamData”作业的执行。

• 新作业“MC_CopyCamData”不会中止任何活动的运动控制作业。

也可以在活动的凸轮传动期间复制凸轮元素。

参数

下表列出了“MC_CopyCamData”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam
TO_Cam_10k

- 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 复制模式

0 执行复制程序之前，所有现有的已

定义凸轮元素均设为无效。

（“ValidPoint”= FALSE，
“ValidSegment”= FALSE）

1 所有现有的已定义凸轮元素保持有

效。

（“ValidPoint”= TRUE，
“ValidSegment”= TRUE）

StartPointCam INPUT DINT 1 凸轮中待复制点的起始点索引

“TO_Cam”的允许值：

1 <=“StartPointCam”<= 1 000
“TO_Cam_10k”的允许值：

1 <=“StartPointCam”<= 10 000
StartSegmentCam INPUT DINT 1 凸轮中待复制区段的起始区段索引

允许值：

1 <=“StartSegmentCam”<= 50
StartPointArray INPUT DINT 1 要从“ArrayOfPoints”复制的点的起始点索引

允许值：

“ArrayOfPoints”下限 <=“StartPointArray”<=
“ArrayOfPoints”上限

StartSegmentArray INPUT DINT 1 要从“ArrayOfSegments”复制的区段的起始区

段索引

允许值：

“ArrayOfSegments”下限 <=
“StartSegmentArray”<=“ArrayOfSegments”
上限

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

NumberOfPoints INPUT DINT 0 待复制的点数

“TO_Cam”的允许值：

“NumberOfPoints”<=“ArrayOfPoints”中的点

数

以及

0 <=“NumberOfPoints”<= 1 001 -
“StartPointCam”
“TO_Cam_10k”的允许值：

“NumberOfPoints”<=“ArrayOfPoints”中的点

数

以及

0 <=“NumberOfPoints”<= 10 001 -
“StartPointCam”

NumberOfSegment
s

INPUT DINT 0 待复制的区段数

允许值：

“NumberOfSegments”<=
“ArrayOfSegments”中的区段数

以及

0 <=“NumberOfSegments”<= 51 -
“StartSegmentCam”

ArrayOfPoints INOUT ARRAY[*] OF 
TO_Cam_Struct‐
_PointData1)

- 包含待复制点的数组

ArrayOfSegments INOUT ARRAY[*] OF 
TO_Cam_Struct‐
_SegmentData1)

- 包含待复制区段的数组

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

1) 数组大小取决于应用。

MotionIn

MC_MotionInVelocity V6

MC_MotionInVelocity：指定运动设定值 V6

说明

可使用运动控制指令“MC_MotionInVelocity”，为速度和加速度指定可循环应用的已计算运动

设定值以作为轴的基本运动。在此，系统不会计算速度曲线，而直接使用工艺对象中的数值。

动态限制无效。使用“MC_MoveSuperimposed”作业 (页 3858)，可对“MotionIn”进行的运动

设置进行叠加。

参数“Velocity”用于指定所需速度；参数“Acceleration”则用于指定所需的加速度。当参数

“Enable”= TRUE 且至少为“Velocity”参数指定一个值时，速度设定值和加速度设定值有效。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_MotionInVelocity”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 
(页 4086)”部分。

说明

偏离动态设置

将活动作业替换为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

对于 MotionIn 作业，指定加速度仅与作业超驰有关。如果不通过加加速度减慢当前活动的

加速度，请在 MotionIn 作业的“加速度”参数中输入值“0.0”。

参数

下表列出了“MC_MotionInVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 在下降沿结束作业

如果参数从“TRUE”设置为“FALSE”，
则设定值设置为 0.0。

Velocity INPUT LREAL 0.0 速度设定值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 加速度设定值

遵循动态限值。

PositionControlled INPUT BOOL TRUE TRUE 位置控制模式

FALSE 受控运行

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInVelocity：功能图 V6

功能图：指定运动设定值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 “Enable_1 = TRUE”时，工艺对象在 MC-PreServo-clock 速度“Vel_1”和加速度“Acc_1”之间循

环指定。相关技术数据将作为速度“TO_1.Velocity”的设定值和加速度“TO_1.Acceleration”
的设定值直接应用，而无需再计算速度曲线。

由于位置监控“PosContr_1”设置为 FALSE，因此无法确定跟随误差

“TO_1.StatusPositioning.FollowingError”。
区域 “Enable_1”设置为 FALSE 时，不使用速度和加速度相关技术数据。

在时间 ① 时，“Enable_1”将设置为 TRUE。由于位置监控“PosContr_1”设定为 TRUE，因此

可确定跟随误差“TO_1.StatusPositioning.FollowingError”。
速度技术数据“Vel_1”和加速度默认值“Acc_1”会导致设定值跳变超出所允许的 大跟随误

差。使用主动位置滞后监视时，将输出工艺报警 521，并禁用该工艺对象。取消激活跟随

误差监视时，将以 大动态值进行设定值跳变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInPosition V6

MC_MotionInPosition：指定运动设定值 V6

说明

可使用运动控制指令“MC_MotionInPosition”，为位置、速度和加速度指定可循环应用的运动

设定值以作为轴的基本运动。在此，系统不会计算速度曲线，而直接使用工艺对象中的数值。

动态限制无效。使用“MC_MoveSuperimposed”作业 (页 3858)，可对“MotionIn”进行的运动

设置进行叠加。

使用参数“Position”指定设定位置。使用“Velocity”参数，可指定速度设定值。使用

“Acceleration”参数，可指定加速度设定值。

当速度预控制被激活时，速度设定值被用作预控制值。当参数“Enable”= TRUE 且至少指定

“Position”和“Velocity”参数的值时，位置设定值、速度设定值和加速度设定值有效。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_MotionInPosition”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 
(页 4086)”部分。

说明

偏离动态设置

将活动作业替换为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传送到

新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新的加速

度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转到

新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

对于 MotionIn 作业，指定加速度仅与作业超驰有关。如果不通过加加速度减慢当前活动的

加速度，请在 MotionIn 作业的“加速度”参数中输入值“0.0”。

参数

下表列出了“MC_MotionInPosition”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 在下降沿结束作业

如果参数从“TRUE”设置为“FALSE”，
则设定值设置为 0.0。 近指定的值

仍对位置设定值保持有效。

Position INPUT LREAL 0.0 位置设定值

Velocity INPUT LREAL 0.0 速度设定值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 加速度设定值

遵循动态限值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (页 4086)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInPosition：功能图 V6

功能图：指定运动设定值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 “Enable_1 = TRUE”时，工艺对象在 MC-PreServo-clock 位置“Pos_1”、速度“Vel_1”和加速度

“Acc_1”之间循环指定。相关技术数据将作为位置“TO_1.Position”的设定值、速度

“TO_1.Velocity”的设定值和加速度“TO_1.Acceleration”的设定值直接应用，而无需再计算

速度曲线.。
区域 “Enable_1”设置为 FALSE 时，不使用位置、速度和加速度相关技术数据。

在时间 ① 时，“Enable_1”将设置为 TRUE。位置设置默认值“Pos_1”导致设定值跳变超出所

允许的 大跟随误差。使用主动位置滞后监视时，将输出工艺报警 521，并禁用该工艺对

象。取消激活跟随误差监视时，将以 大动态值进行设定值跳变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 3989



扭矩数据 (S7-1500)

MC_TorqueAdditive V6 (S7-1500)

MC_TorqueAdditive：指定附加转矩 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_TorqueAdditive”，可以为向其分配工艺对象的驱动器指定一个附加

扭矩。扭矩数据将通过报文 750 进行传递。

对于线性电机，使用“MC_TorqueAdditive”指令指定附加力。

参数“Value”可用于指定附加扭矩设定值。附加扭矩设定值参数正在超驰。附加扭矩的值可以

为正值们也可以为负值。如果反转工艺对象的设定值，则附加扭矩值也会反转并传送到驱动

装置。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

• 驱动器通过 PROFIdrive 报文连接。

• 报文 750 已组态。

报文 750 适用于 SINAMICS 驱动器 V4.9 及更高版本。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_TorqueAdditive”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueAdditive”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_TorqueAdditive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 传递到驱动器的附加扭矩为零。

Value INPUT LREAL 0.0 标准电机：附加扭矩设定值

线性电机：附加力设定值

允许值：

-1.0E12 到 1.0E12
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueAdditive：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：激活/取消激活附加扭矩设定值

区域 通过“Enable_1 = TRUE”，可为分配给工艺对象的驱动器指定附加扭矩设定值“Value_1”。此

设置使用报文 750 传送到驱动器参数“p1511 - Supplementary torque 1”。
区域 通过“Enable_1 = TRUE”，可为分配给工艺对象的驱动器指定附加扭矩设定值“Value_1”。此

设置使用报文 750 传送到驱动器参数“p1511 - Supplementary torque 1”。先增加附加扭矩

设定值。在时间 ① 时，在附加扭矩设定值重新降低前，“Enable_1”已设置为 FALSE。降低

的扭矩设定值将直接传送到驱动器中。

MC_TorqueRange V6 (S7-1500)

MC_TorqueRange：设置转矩上下限值 V6 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_TorqueRange”，可为分配给该工艺对象的驱动装置指定扭矩的上限

和下限。扭矩数据将通过报文 750 进行传递。

对于线性电机，使用“MC_TorqueRange”指令指定力的上下限值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数“UpperLimit”用于指定扭矩的上限；参数“LowerLimit”则用于指定扭矩的下限。扭矩限值

规范可用于对运动进行滤波处理。如果反转工艺对象的设定值，则扭矩的上限值和下限值也

会反转并传送到驱动装置。

如果扭矩上限和下限有效，则默认情况下将禁用以下监视和限制：

• 跟随误差监视

• 定位和停止监视的时间限制

如果在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 扭矩限制”(Technology object > Configuration 
> Extended parameters > Limits > Torque limit) 下选择了“保持位置相关的监视启用”(Leave 
position-related monitoring enabled) 选项，则监视功能仍然有效。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 驱动装置通过 PROFIdrive 报文连接。

• 报文 750 已组态。

报文 750 适用于 SINAMICS 驱动装置 V4.9 及更高版本。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_TorqueRange”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueRange”不会中止任何激活的运动控制作业。

• 如果通过“MC_TorqueLimiting”作业激活扭矩限值，则系统将拒绝“MC_TorqueRange”作业

并显示一条错误消息。反之亦然。这些功能不能相互超驰。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_TorqueRange”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 参数设置为 TRUE 时，使用指定的

值。

FALSE 扭矩上限值和下限值不会传送到驱

动装置。

UpperLimit INPUT LREAL 1.0 E12 标准电机：扭矩上限（用组态的测量单位表

示）

线性电机：力上限（使用组态的单位）

允许的值范围：

-1.0 E12 到 1.0 E12
参数“UpperLimit”的值必须大于参数

“LowerLimit”的值。

LowerLimit INPUT LREAL -1.0 E12 标准电机：扭矩下限（用组态的测量单位表

示）

线性电机：力下限（使用组态的单位）

允许的值范围：

-1.0 E12 到 1.0 E12
参数“LowerLimit”的值必须小于参数

“UpperLimit”的值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueRange：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：设置扭矩上下限值

通过“Enable_1 = TRUE”，可为分配给该工艺对象的驱动装置指定扭矩上限“UpperLimit_1”和
扭矩下限“LowerLimit_1”。这些设置将使用报文 750 直接传送到驱动装置参数“p1522 -
 Torque limit upper”和“p1523 - Torque limit lower”中。如果将“Enable_1”复位为 FALSE，则

扭矩的上限和下限不再有效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueLimiting V6 (S7-1500)

MC_TorqueLimiting：激活/禁用力/力矩限值/固定挡块检测 V6 (S7-1500)

说明

运动控制指令“MC_TorqueLimiting”可激活并指定力矩/扭矩限制和固定挡块检测的参数。通

过固定挡块检测，可实现“运动到固定挡块”和位置控制的运动作业。在轴组态中，可以组

态力/力矩限制是与驱动装置侧相关，还是与负载侧相关。

在进行运动控制工作之前和进行该作业的过程中，可激活和取消激活运动控制指令

“MC_TorqueLimiting”的功能。

力/力矩限制适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

力/力矩限制的要求

• 已正确组态工艺对象和驱动装置的基准力矩。

• 该工艺对象没有会导致启用未决错误（该工艺对象无须启用）。

• 驱动装置必须支持减小力/力矩。只有带 SIEMENS 报文 10x 的 PROFIdrive 驱动装置才支

持力/力矩限制。

• SINAMICS 驱动装置中的互连：

– P1522 与 100 % 的固定值

– P1523 需互连到固定值 -100%（如，通过互连固定值参数 P2902[i]）。

– P1544 行进至固定挡块 100% 位置期间的力矩/力减小分析（默认）

– P2194 参数“InLimitation”的阈值 < 100%（默认值为 90%） 

固定挡块检测适用于

• 同步轴

• 定位轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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固定挡块检测的要求

• 固定挡块检测只能用于位置控制的轴。对于固定挡块检测，该轴必须启用为位置控制轴。

运动控制作业必须作为位置控制型作业进行执行。

• 工艺对象已正确组态。

• 当使用支持力/力矩限制的驱动装置和报文时，必须针对工艺对象正确组态驱动装置的参

考扭矩。

• 该工艺对象没有会导致启用未决错误（该工艺对象必须启用）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_TorqueLimiting”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueLimiting”不会中止任何激活的运动控制作业。

• 如果通过“MC_TorqueRange”作业激活扭矩上限和下限，则系统将拒绝

“MC_TorqueLimiting”作业并显示一条错误消息，反之亦然。这些功能不能相互超驰。

参数

下表列出了“MC_TorqueLimiting”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 激活与输入参数“Mode”对应的功能

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Limit INPUT LREAL -1.0 力/力矩限制值（采用组态的测量单位）1)

如果驱动装置和报文不支持力/力矩限制，则

指定值不具备相关性。

≥ 0.0 使用在参数中指定的值。

< 0.0 使用在“力矩限制”(Torque 
limiting) 组态窗口中组态的值。

变量力矩限制： 
<TO>.TorqueLimiting.LimitDefault
s.Torque 
变量力限制： 
<TO>.TorqueLimiting.LimitDefault
s.Force

Mode INPUT DINT 0 0 力/力矩限制 1)

1 固定挡块检测 1)

如果驱动装置和报文支持力/力矩限

制，则该部分适用。

InClamping OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE “Mode” = 1：
驱动装置保持在固定挡块位置处

（夹紧 2)）。轴位置位于定位容差范

围内。

InLimitation OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE “Mode” = 0 和 1：
驱动装置至少在扭矩限值的阈值

（默认 90%）下运行。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

1) 如果“Enable”= TRUE，则在循环调用运动控制指令时，还将应用输入参数“Limit”和“Mode”的更改。

2) 如果“InClamping”= TRUE，则会取消所有运动和同步作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueLimiting：功能图 V6 (S7-1500)

功能图：达到力矩限值时暂停轴

在时间 ① 时，将在激活扭矩限制“MC_TorqueLimiting”(A1) 的轴上执行作业“MC_Halt”(A2)。
扭矩限值仍激活（“MC_TorqueLimiting.Enable” = TRUE），累积的跟随误差将保留并随时间

逐渐降低。实际速度为“0.0”且超出停止窗口中的 短停留时间时，变量“MC_Halt.Done”的值

将为“TRUE”。如果激活位置监视功能，则还会监视是否到达目标位置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能图：带固定挡块检测的力矩限制（模式 = 1）

定位容差

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，作业“MC_TorqueLimiting”(A1) 将通过“En_1”进行初始化。并在激活扭矩限制

的轴上执行作业“MC_MoveVelocity”(A2)。扭矩限制仍激活“MC_TorqueLimiting.Enable” = 
TRUE。达到跟随误差的限值 ② 时，“MC_MoveVelocity”作业将由“Abort” = TRUE 中止。驱动

器保持在固定挡块位置处（夹紧）。该轴的实际位置位于定位容差范围内。作业

“MC_MoveVelocity”将通过两个变量“Execute” = TRUE 和“Direction_2” = TRUE 再次调用，且

轴将按照恒定速度沿相反方向运动。达到定位容差 ③ 时，夹紧力减小。在时间 ④ 时，扭

矩限制取消。

运动系统的运动

MC_GroupInterrupt V6

MC_GroupInterrupt：中断运动执行 V6

说明

使用运动控制指令“MC_GroupInterrupt”，可中断运动机构工艺对象上执行的运动。通过作业

“MC_GroupContinue”，可继续执行被中断的运动机构的运动。

如果运动机构已停止，则则后续运动作业的运动执行也将中断。之后，新的运动作业将作为

未决作业排列作业序列中。

使用参数“Mode”，可指定保持的动态特性。

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GroupInterrupt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动命令 
(页 4091)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_GroupInterrupt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 使用待中断运动作业的动态进行停

止

当动态调整被激活时，运动的动态

值也将减小，从而不会超过轴的动

态限制。

1 通过运动机构的运动的 大动态参

数进行停止 
当动态调整被激活时，运动的动态

值也将减小，从而不会超过轴的动

态限制。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupContinue V6

MC_GroupContinue：继续运动执行 V6

说明

使用运动控制指令“MC_GroupContinue”，可继续执行之前由作业“MC_GroupInterrupt”中断

的运动机构的运动。如果运动机构通过作业“MC_GroupInterrupt”停止，则运动机构的运动

仍将继续。

仅当工艺对象的状态为“Interrupted”时，“MC_GroupContinue”作业才有效。

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GroupContinue”作业的执行。

• 一个新的“MC_GroupContinue”作业会中止当前的“MC_GroupInterrupt”作业。

• 有关“MC_GroupContinue”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动命令 
(页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_GroupContinue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

MC_GroupContinue：功能图 V6

功能图：继续执行运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

在时间 ① 时，“MC_MoveLinearAbsolute”作业被“MC_GroupInterrupt”作业 (A2) 中断。运动

系统处于“Interrupted”状态。“Mode = 0”时，运动可由作业“MC_MoveLinearAbsolute”的动态

值停止。通过“Done_2”报告“MC_GroupInterrupt”作业的完成。

在时间 ② 时，作业“MC_GroupContinue”(A3) 将继续“MC_MoveLinearAbsolute”作业的执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupStop V6

MC_GroupStop：停止运动 V6

说明

使用运动控制指令“MC_GroupStop”，可停止和中止运动机构工艺对象上当前的运动。如果

运动已由“MC_GroupInterrupt”中断，则将中止运行。作业序列中所有未决的作业也将被作业

“MC_GroupStop”中止。“Execute”参数设置为 TRUE 时，将拒绝运动机构作业（“ErrorID”
= 16#80CD）。

使用参数“Mode”，可指定停止运动的动态特性。

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GroupStop”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动命令 
(页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_GroupStop”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 使用待中断运动作业的动态进行停

止

当动态调整被激活时，运动的动态

值也将减小，从而不会超过轴的动

态限制。

1 通过运动机构的运动的 大动态参

数进行停止

当动态调整被激活时，运动的动态

值也将减小，从而不会超过轴的动

态限制。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupStop：功能图 V6

功能图：停止运动

通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，作业“MC_GroupStop”(A2) 将中止“MC_MoveLinearAbsolute”作业的执行。通

过“Abort_1”发出作业中止信号。“Mode = 0”时，运动可由作业“MC_MoveLinearAbsolute”的
动态值停止。通过“Done_2”报告“MC_GroupStop”作业的完成。

MC_MoveLinearAbsolute V6

MC_MoveLinearAbsolute：线性轨迹运动的运动系统定位 V6

说明

使用运动控制指令“MC_MoveLinearAbsolute”，可以将进行线性运动的运动系统移动到绝对

位置。笛卡尔定向也是绝对的。

移动过程中的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定义。而定

向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关“MC_MoveLinearAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动命

令 (页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveLinearAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 指定参考坐标系中的目标绝对坐标

  Position[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Position[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Position[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Position[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

DirectionA INPUT DINT 3 笛卡尔坐标的运动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

CoordSystem INPUT DINT 0 指定目标位置和目标方向的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  跳转参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

DynamicAdaption INPUT DINT -1 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveLinearAbsolute：功能图 V6

功能图：线性轨迹运动的运动系统定位

1

通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，初始化附加作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A2)。由于

“MC_MoveLinearAbsolute”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 2”，因此运动过渡将以两个作业中较慢的速度进行滤波处理。到达目标

位置后，通过“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveLinearRelative V6

MC_MoveLinearRelative：线性轨迹运动的运动系统相对定位 V6

说明

使用运动控制指令“MC_MoveLinearRelative”，可将运动系统（基于线性轨迹）相对于作业处

理开始时存在的某个位置进行移动。笛卡尔坐标也是相对的。

移动过程中的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定义。而定

向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveLinearRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动命

令 (页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveLinearRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 指定参考坐标系中的目标相对坐标

  Distance[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Distance[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Distance[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Distance[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4017



参数 声明 数据类型 默认值 说明

CoordSystem INPUT DINT 0 指定目标位置和目标方向的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

- 过渡参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

DynamicAdaption INPUT DINT -1.0 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的

“错误 ID”部分。

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveLinearRelative：功能图 V6

功能图：线性轨迹运动的运动系统相对定位

1

通过作业“MC_MoveLinearRelative”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，初始化附加作业“MC_MoveLinearRelative”(A2)。由于

“MC_MoveLinearRelative”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 5”，因此运动过渡将以两个作业中较快的速度进行滤波处理。到达目标

位置后，通过“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveCircularAbsolute V6

MC_MoveCircularAbsolute：圆周轨迹运动的运动系统定位 V6

说明

使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”，可以将运动系统以圆周运动移动到绝对位

置。笛卡尔定向也是绝对的。

使用“CircMode”参数指定圆周轨迹的定义：

• 通过中间点和终点

使用参数“AuxPoint”，可指定一个圆周轨迹中间点，通过该点逐渐逼近参数“EndPoint”中
指定的终点。圆周轨迹可通过起点、中间点和终点进行计算。在此，仅 360° 以下的圆周

轨迹可行进。

• 通过圆心和主平面中的角度

使用参数“AuxPoint”，可定义该圆的中心点。圆周轨迹的终点则通过“Arc”参数中指定的角

度计算得出。使用参数“PathChoice”，可指定圆周轨迹正向行进或负向行进。使用参数

“CirclePlane”，可指定圆周轨迹行进的主平面。

• 通过半径和主平面中的终点

参数“EndPoint”用于指定圆周轨迹的终点；而参数“Radius”则用于指定圆周轨迹的半径。

根据半径，由“CirclePlane”参数定义的平面中 多支持 4 个圆周轨迹。使用参数

“PathChoice”，可指定待移动的圆周轨迹。

运动系统运动期间的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定
义。而定向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveCircularAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动

命令 (页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveCircularAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

CircMode INPUT DINT 0 圆周轨迹的定义

0 “AuxPoint”参数中指定的位置矢量

用于定义圆周轨迹上的某个点。

1 圆心则由“AuxPoint”参数中所指定

的位置定义。

2 “Radius”和“EndPoint”参数用于定

义圆弧段。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

AuxPoint INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 圆周轨迹的辅助点

• 当“CircMode”= 0 时：圆周轨迹上的点

• 当“CircMode”= 1 时：圆周轨迹的中心

点

• 当“CircMode”= 2 时：不相关

  AuxPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

AuxPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

AuxPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 指定参考坐标系中的目标位置

当“CircMode”= 1 时：

仅与“EndPoint[4]”相关

  EndPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

EndPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

EndPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

PathChoice INPUT DINT 0 圆周轨迹的方向

当“CircMode”= 0 时：

不相关

当“CircMode”= 1 时：

0 正旋转方向

1 负方向旋转

当“CircMode”= 2 时：

0 较短的正向圆弧段

1 较短的负向圆弧段

2 较长的正向圆弧段

3 较长的负向圆弧段

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CirclePlane INPUT DINT 0 圆周轨迹的主平面

当“CircMode”= 0 时：

不相关

当“CircMode”= 1 和 2 时：

0 x-z 平面

1 y-z 平面

2 x-y 平面

Radius INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 2 时：

圆周运动的半径

Arc INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 1 时：

圆周运动的角度

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

DirectionA INPUT DINT 3 笛卡尔坐标的运动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  跳转参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

DynamicAdaption INPUT DINT -1.0 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveCircularAbsolute：功能图 V6

功能图：圆周轨迹运动的运动系统定位

在功能图中，可以看到以下运动系统运动的 A1 和 A2 部分：

1

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

在时间 ① 时，初始化作业“MC_MoveCircularAbsolute”(A2)。由于

“MC_MoveCircularAbsolute”作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 2”，因此运动过渡将以两个作业中较慢的速度和倒圆间隙 d1 进行滤波处

理。圆周运动由“CircMode = 1”、半径 r 和终点 (x2|y2|z2) 确定。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveCircularRelative V6

MC_MoveCircularRelative：圆周轨迹运动的运动系统相对定位 V6

说明

使用运动控制指令“MC_MoveCircularRelative”，可以将运动系统以圆周运动移动到相对位

置。笛卡尔坐标也是相对的。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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使用“CircMode”参数指定圆周轨迹的定义：

• 通过中间点和终点

使用参数“AuxPoint”，可指定一个圆周轨迹中间点，通过该点逐渐逼近参数“EndPoint”中
指定的终点。圆周轨迹可通过起点、中间点和终点进行计算。在此，仅 360° 以下的圆周

轨迹可行进。

• 通过圆心和主平面中的角度

使用参数“AuxPoint”，可定义该圆的中心点。圆周轨迹的终点则通过“Arc”参数中指定的角

度计算得出。使用参数“PathChoice”，可指定圆周轨迹正向行进或负向行进。使用参数

“CirclePlane”，可指定圆周轨迹行进的主平面。

• 通过半径和主平面中的终点

参数“EndPoint”用于指定圆周轨迹的终点；而参数“Radius”则用于指定圆周轨迹的半径。

根据半径，由“CirclePlane”参数定义的平面中 多支持 4 个圆周轨迹。使用参数

“PathChoice”，可指定待移动的圆周轨迹。

运动系统运动期间的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定
义。而定向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关“MC_MoveCircularRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动

命令 (页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveCircularRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

CircMode INPUT DINT 0 圆周轨迹的定义

0 “AuxPoint”参数中指定的位置矢量

用于定义圆周轨迹上的某个点。

1 圆心则由“AuxPoint”参数中所指定

的位置定义。

2 “Radius”和“EndPoint”参数用于定

义圆弧段。

AuxPoint INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 圆周轨迹的辅助点

• 当“CircMode”= 0 时：圆周轨迹上的点

• 当“CircMode”= 1 时：圆周轨迹的中心

点

• 当“CircMode”= 2 时：不相关

相对于起始点的坐标

  AuxPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

AuxPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

AuxPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 相对于指定参考坐标系中起始点的目标位

置

当“CircMode”= 1 时：仅与 EndPoint[4] 相
关

  EndPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

EndPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

EndPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

PathChoice INPUT DINT 0 圆周轨迹的方向

当“CircMode”= 0 时：

不相关

当“CircMode”= 1 时：

0 正旋转方向

1 负方向旋转

当“CircMode”= 2 时：

0 较短的正向圆周轨迹

1 较短的负向圆周轨迹

2 较长的正向圆周轨迹

3 较长的负向圆周轨迹

CirclePlane INPUT DINT 0 圆周轨迹的主平面

当“CircMode”= 0 时：

不相关

当“CircMode”= 1 和 2 时：

0 x-z 平面

1 y-z 平面

2 x-y 平面

Radius INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 2 时：

圆周运动的半径

Arc INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 1 时：

圆周运动的角度

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  跳转参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

DynamicAdaption INPUT DINT -1 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveCircularRelative：功能图 V6

功能图：圆周轨迹运动的运动系统的相对定位

在功能图中，可以看到以下运动系统运动的 A1 和 A2 部分：

1

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveLinearRelative”(A1) 移动运动系统。

在时间 ① 时，初始化作业“MC_MoveCircularRelative”(A2)。由于

“MC_MoveCircularRelative”作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 2”，因此运动过渡将以两个作业中较慢的速度和倒圆间隙 d1 进行滤波处

理。圆周运动由“CircMode = 2”、半径 r 和终点 (x2|y2|z2) 确定。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveDirectAbsolute V6

MC_MoveDirectAbsolute：同步“点对点”运动的运动系统绝对运动 V6

说明

使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”，可以将进行同步“点对点”运动（sPTP 运
动）的运动系统移至绝对位置。所有运动轴均同时移动。轴同时开始运动，并同时到达目标

位置。 
工具中心点 (TCP) 的运动轨迹由轴的动态值得出。运动时间 长的运动系统轴决定运动的运

动时间。TCP 的位置由运动系统轴的位置得出。

还可将运动系统的方向移至一个绝对位置。可使用参数“PositionMode”进行指定。

运动期间的动态行为通过参数“VelocityFactor”、“AccelerationFactor”、“DecelerationFactor”
和“JerkFactor”的系数定义。这些系数以百分比形式与“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态

限值”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic limits) 中组态

的相应轴的 大动态值关联。

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveDirectAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动命

令 (页 4091)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_MoveDirectAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 当“CoordSystem”= 100 时：

绝对轴位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 时：

指定参考坐标系中的目标绝对坐标

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 2 时：

绝对笛卡尔位置和相对笛卡尔方向

  Position[1] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem” = 100 (MCS) 时：

轴 A1 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

x 坐标

Position[2] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem” = 100 (MCS) 时：

轴 A2 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

y 坐标

Position[3] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem” = 100 (MCS) 时：

轴 A3 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

z 坐标

Position[4] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem” = 100 (MCS) 时：

运动系统轴 A4 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

A 坐标

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

VelocityFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大速度

（“DynamicLimits.MaxVelocity”）的速度系

数

允许值范围：-1.0 < 系数 < 0.0 且 0.01 ≤ 系
数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.VelocityFactor)。

≥ 0.01 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大速度。

AccelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加速度

（“DynamicLimits.MaxAcceleration”）的

加速度系数

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.AccelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大加速度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

DecelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大减速度

（“DynamicLimits.MaxDeceleration”）的

减速度系数

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的减速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.DecelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大减速度。

JerkFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加加速度

（“DynamicLimits.MaxJerk 的加加速度系

数”）

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 0.0 且 0.1 < 系
数 ≤ 0.9
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.JerkFactor)。

0.0 使用轴的 大加加速度。

> 0.1 使用指定系数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4041



参数 声明 数据类型 默认值 说明

LinkConstellation INPUT DWORD 16#FFFF 
FFFF

目标连接位置空间

指定的连接位置空间取决于相应的运动系

统类型。

#FFFF 
FFFF

保持当前连接位置空间

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)
100 机床坐标系 (MCS)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理。

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

- 精磨距离

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

PositionMode INPUT DINT 1 使用“Position”参数

1 绝对笛卡尔位置和绝对笛卡尔方

向

2 绝对笛卡尔位置和相对笛卡尔方

向

DirectionA INPUT DINT 3 当“PositionMode” = 1 时：

笛卡尔坐标的运动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

ExecutionTimeStatus OUTPU
T

LREAL 0.0 显示执行进度

值范围：0.0 … 1.0 
作业已完成且“ExecutionTimeStatus”= 
1.0。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

MC_MoveDirectAbsolute V6：功能图

功能图：同步“点对点”运动的运动系统绝对运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveDirectAbsolute”(A1) 移动运动系统。

在时间 ①，启动额外的“MC_MoveDirectAbsolute”作业 (A2)。由于

“MC_MoveDirectAbsolute”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 完成的信号，并启动作业 A2。由于为作业 A2 设置了

“BufferMode”= 2，因此运动跳转与两个作业中较低的速度混合使用。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveDirectRelative V6

MC_MoveDirectRelative：同步“点对点”运动的运动系统相对运动 V6

说明

使用运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”，可以将进行同步“点对点”运动的运动系统移

至相对位置。所有运动轴均同时移动。轴同时开始运动，并同时到达目标位置。 
工具中心点 (TCP) 的运动轨迹由轴的动态值得出。运动时间 长的运动系统轴决定运动的运

动时间。TCP 的位置由运动系统轴的位置得出。

还可将运动系统的方向移至一个相对位置。

运动期间的动态行为通过参数“VelocityFactor”、“AccelerationFactor”、“DecelerationFactor”
和“JerkFactor”的系数定义。这些系数以百分比形式与“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态

限值”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic limits) 中组态

的相应轴的 大动态值关联。

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveDirectRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动命令 
(页 4091)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 当“CoordSystem”= 100 时：

轴相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

指定参考坐标系中的目标相对坐标

  Distance[1] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A1 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

x 坐标

Distance[2] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A2 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

y 坐标

Distance[3] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A3 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

z 坐标

Distance[4] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A4 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

A 坐标

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

VelocityFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大速度

（“DynamicLimits.MaxVelocity”）的速度系

数

允许值范围：-1.0 < 系数 < 0.0 且 0.01 ≤ 系
数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.VelocityFactor)。

≥ 0.01 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大速度。

AccelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加速度

（“DynamicLimits.MaxAcceleration”）的

加速度系数

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.AccelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大加速度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

DecelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大减速度

（“DynamicLimits.MaxDeceleration”）的

减速度系数

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的减速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.DecelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大减速度。

JerkFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加加速度

（“DynamicLimits.MaxJerk 的加加速度系

数”）

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 0.0 且 0.1 < 系
数 ≤ 0.9
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.JerkFactor)。

0.0 使用轴的 大加加速度。

> 0.1 使用指定系数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

LinkConstellation INPUT DWORD 16#FFFF 
FFFF

目标连接位置空间

指定的连接位置空间取决于相应的运动系

统类型。

#FFFF 
FFFF

保持当前连接位置空间

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)
100 机床坐标系 (MCS)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

- 精磨距离

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

ExecutionTimeStatus OUTPU
T

LREAL 0.0 显示执行进度

值范围：0.0 … 1.0 
作业已完成且“ExecutionTimeStatus”= 
1.0。
0.0 作业尚未执行。

> 0.0 正在执行作业。

1.0 作业已执行。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的

“错误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

MC_MoveDirectRelative V6：功能图

功能图：同步“点对点”运动的运动系统相对运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveDirectRelative”(A1) 移动运动系统。

在时间 ①，启动额外的“MC_MoveDirectRelative”作业 (A2)。由于“MC_MoveDirectRelative”
作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 完成的信号，并启动作业 A2。由于为作业 A2 设置了

“BufferMode”= 5，因此运动跳转与两个作业中较高的速度混合使用。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TrackConveyorBelt V6

MC_TrackConveyorBelt：启动传送带跟踪 V6

说明

使用运动控制指令“MC_TrackConveyorBelt”，可以将 OCS 通过参数“ConveyorBelt”分配给支

持主值的工艺对象，而该对象代表传送带。为此，OCS 将被分配到已知的传送带位置。

使用 OCS 标架（“ConveyorBeltOrigin”）和“InitialObjectPosition”将 OCS 分配给传送带上的

对象。随后，会通过对象在 x 方向上跟踪 OCS。 
在下一个运动机构运动作业中（目标位置在此 OCS 中），运动机构将移至 OCS 中的指定位

置并在该位置与传送带耦合。

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已选择可执行轨迹运动作业的运动机构类型。

• 互连轴上没有活动的单轴作业（例如“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

• “MC_SetOcsFrame”作业取消跟踪 OCS（具有支持主值的工艺对象）。

• 如果运动机构上出现报警响应会终止运动的工艺报警，则会取消跟踪传送带上的 OCS。 
• 有关“MC_TrackConveyorBelt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动

命令 (页 4091)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_TrackConveyorBelt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 运动机构工艺对象

ConveyorBelt INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 与 OCS 耦合的支持主值的工艺对象有：

支持主值的工艺对象包括：

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

• 引导轴代理

 
Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ConveyorBeltOrigin INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 传送带上 OCS 参考位置的框架

InitialObjectPositio
n

INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

0.0 “InitialObjectPosition.x”包含的传送带位置差

值可确定相对于 OCS 参考位置的 OCS 跟踪位

置。

允许值：

• “InitialObjectPosition.x”<=> 0.0
• “InitialObjectPosition.y”= 0.0
• “InitialObjectPosition.z”= 0.0
• “InitialObjectPosition.a”= 0.0
• “InitialObjectPosition.b”= 0.0
• “InitialObjectPosition.c”= 0.0 

CoordSystem INPUT DINT 1 已跟踪 OCS 的数量

1 OCS1
2 OCS2
3 OCS3

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

MC_TrackConveyorBelt V6：功能图

功能图：启动传送带跟踪

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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A 部分

对象在时间 ① 的位置是通过”MC_MeasuringInput“作业 (A1) 记录的。记录的位置“MV”通过

“Done_1”报告，并写入变量“CONV_POS.x”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4057



使用“MC_TrackConveyorBelt”作业 (A2)，可以在时间 ② 时通过参数“ConveyorBelt”将 OCS 分
配给支持主值的工艺对象，而该对象代表传送带。为此，OCS 将被分配到已知的传送带位置。

使用 OCS 标架和对象位置将 OCS 分配给传送带上的对象。 
通过传送带位置减去“InitialObjectPosition”计算得出“ObjectPosition”。在当前情况下，

“InitialObjectPosition”是传送带（“MV”）在时间 ① 时的位置。

传送带跟踪状态（“TrackingState”）由 0 更改为 1。 
通过“MC_MoveLinearAbsolute”作业，在时间 ③ 时，运动机构移动到 OCS 中的指定位置。

当运动机构移至对象位置时，传送带跟踪状态将由 1 更改为 2。当运动机构跟随对象位置移

动时，传送带跟踪状态将由 2 更改为 3。 
B 部分

要使用已跟踪 OCS 完成运动机构的过程，需在时间 ④ 时在 WCS 中启动

“MC_MoveLinearAbsolute”作业。当运动机构移至 WCS 中的指定位置时，传送带跟踪状态将

由 3 更改为 4。
通过“Done_4”报告已完成的传送带跟踪，并且“TrackingState”更改为 0。不再通过传送带位

置跟踪 OCS。

MC_KinematicsMotionSimulation V6

MC_KinematicsMotionSimulation：开始/结束运动系统仿真 V6

说明 
通过“MC_KinematicsMotionSimulation”运动控制指令，可以开始或结束运动系统工艺对象

的仿真模式。在仿真模式下，仍将计算运动机构的设定值，但不输出到运动机构轴。

通过“Execute”= TRUE 和“Mode”= 1 开始仿真时，运动机构轴的位置设定值保持恒定。运动

机构轴的速度设定值和加速度设定值立即设置为零。

仿真模式下，在运动机构工艺对象上，各个运动机构轴可以独立移动，无需中断运动处理即

可禁用并再次启用。

要退出仿真模式，每个运动机构轴必须位于“<TO>.AxesData.A[1..4].Position”位置处。退出

仿真之前，使用单轴作业将每个运动机构轴移至“<TO>.AxesData.A[1..4].Position”位置处。

模数轴还必须与仿真开始时处于相同的模数循环中。

如果在“Execute”= TRUE 且“Mode”= 0 时退出仿真模式，退出后会继续执行运动机构运动。设

定值直接在运动机构轴上生效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 接通和关断时，在任一互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveAbsolute”）。

• 要在“Execute”= TRUE 且“Mode”= 0 时退出仿真模式，运动机构轴必须位于

“<TO>.AxesData.A[1..4].Position”位置处。模数轴还必须与仿真开始时处于相同的模数循

环中。

超驰响应

其它任何运动控制作业不会中止“MC_KinematicsMotionSimulation”作业的执行。无需退出

仿真模式即可通过“MC_GroupStop”作业在作业序列中增加更多运动作业，或者取消运动机

构运动。即使通过“MC_Power.Enable”= FALSE 或“MC_Stop”禁用运动机构轴，仿真仍保持激

活状态。

如果退出仿真模式时运动机构轴上的单轴作业激活，则会拒绝执行

“MC_KinematicsMotionSimulation”作业，并会报错。

如果重新启动运动机构工艺对象或一个运动机构轴，将终止运动机构的运动和仿真。

新作业“MC_KinematicsMotionSimulation”不会中止任何其它运动控制作业。

以下情况下会中止新的“MC_KinematicsMotionSimulation”作业，但不会报错，且没有任何

影响：

• 作业在“Execute”= TRUE 且“Mode”= 0  时启动时，运动机构未处于仿真模式

• 作业在“Execute”= TRUE 且“Mode”= 1  时启动时，运动机构已处于仿真模式

参数

下表列出了“MC_KinematicsMotionSimulation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 运动机构工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT FALSE 0 退出运动机构的仿真模式

1 将运动机构设置为停留在仿真模式

下

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

区域

MC_DefineWorkspaceZone V6

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作区域 V6

说明

使用运动控制指令“MC_DefineWorkspaceZone”，可针对世界坐标系或对象坐标系定义工作

空间区域。在工艺对象重新启动之后，“工艺对象 >组态 > 扩展参数 > 区域”(Technology 
object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下定义的区域

（<TO>.WorkspaceZone[1..10]）不会再次更改。工艺对象数据块的变量

“<TO>.StatusWorkspaceZone”中包含当前有效的工作区域。

“MC_DefineWorkspaceZone”作业自行插入到运动系统工艺对象的作业序列中，因此对以下

运动作业有效。

使用参数“GeometryType”和“GeometryParameter”，可指定工作区域的形状类型和大小。可

使用“ZoneType”参数将工作空间区域定义为工作区域、封锁区域或信号区域。您 多可以定

义 10 个工作区域。虽然可以同时激活几个定义的封锁区域和信号区域，但已定义工作区域

中只有一个区域可以激活。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

• 有关“MC_DefineWorkspaceZone”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运

动命令 (页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_DefineWorkspaceZone”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

ZoneType INPUT DINT 0 区域类型

0 封锁区域

1 工作区域

2 信号区域

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 区域 1
2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ReferenceSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 相对于参考坐标系的区域零点移动

GeometryType INPUT DINT 0 区域几何形状类型

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

GeometryParameter INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 形状参数

  GeometryParamete
r[1]

INPUT LREAL 0.0 长度 x
当“GeometryType”= 1 或 2 时：

半径

GeometryParamete
r[2]

INPUT LREAL 0.0 长度 y
当“GeometryType”= 2 时：

高度

GeometryParamete
r[3]

INPUT LREAL 0.0 长度 z

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的

“错误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作区域 V6 (页 4066)
MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作区域 V6 (页 4068)
超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

MC_DefineKinematicsZone V6

MC_DefineKinematicsZone：定义运动系统区域 V6

说明

使用运动控制指令“MC_DefineKinematicsZone”，可定义相对于工具坐标系和法兰坐标系的

运动系统区域。在工艺对象重新启动之后，“工艺对象 >组态 > 扩展参数 > 区域”(Technology 
object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下定义的区域

（<TO>.KinematicsZone[2..10]）不会再次更改。在工艺对象数据块的变量

“<TO>.StatusKinematicsZone”中，包含当前有效的运动系统区。

“MC_DefineKinematicsZone”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

使用参数“GeometryType”和“GeometryParameter”，可指定工作区域的形状类型和区域大小。

多可定义九个运动系统区域。运动系统区 1 是工具中心点 (TCP)，不能更改。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

• 有关“MC_DefineKinematicsZone”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的

运动命令 (页 4091)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_DefineKinematicsZone”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

ReferenceSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 法兰坐标系 (FCS)
1 工具坐标系 (TCS)

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 相对于参考坐标系的区域零点移动

GeometryType INPUT DINT 0 区域几何形状类型

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

GeometryParameter INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 形状参数

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  GeometryParamete
r[1]

INPUT LREAL 0.0 长度 x
当“GeometryType”= 1 或 2 时：

半径

GeometryParamete
r[2]

INPUT LREAL 0.0 长度 y
当“GeometryType”= 2 时：

高度

GeometryParamete
r[3]

INPUT LREAL 0.0 长度 z

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的

“错误 ID”部分。

参见

MC_SetKinematicsZoneActive：激活运动系统区域 V6 (页 4070)
MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活运动系统区域 V6 (页 4072)
超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_SetWorkspaceZoneActive V6

MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作区域 V6

说明

“MC_SetWorkspaceZoneActive”运动控制指令用于激活您在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 
区域”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下或通过

“MC_DefineWorkspaceZone”作业定义的工作空间区域。使用参数“ZoneNumber”，可输入待

激活的区域编号。

“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusWorkspaceZone[1..10].Active”中，包含这些区域的当

前激活状态。虽然可以同时激活几个定义的封锁区域和信号区域，但已定义工作区域中只有

一个区域可以激活。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待激活的区域已定义。

超驰响应

• 有关“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统

的运动命令 (页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetWorkspaceZoneActive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 区域 1
2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

参见

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作区域 V6 (页 4060)
MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作区域 V6 (页 4068)
超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_SetWorkspaceZoneInactive V6

MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作区域 V6

说明

使用运动控制指令“MC_SetWorkspaceZoneInactive”，可取消激活当前工作区域。使用参数

“Mode”，可取消激活一个特定区域、某种类型的所有区域或所有区域。

“MC_SetWorkspaceZoneInactive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusWorkspaceZone[1..10].Active”中，包含这些区域的当

前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待取消激活的区域已定义。

超驰响应

• 有关“MC_SetWorkspaceZoneInactive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统

的运动命令 (页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetWorkspaceZoneInactive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 区域 1
2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Mode INPUT DINT 0 将某种类型的区域设置为未激活

0 将某个指定区域设置为未激活

1 将所有工作区域设置为未激活

2 将所有封锁区域设置为未激活

3 将所有信号区域设置为未激活

4 将工作区域设置为未激活。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作区域 V6 (页 4060)
MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作区域 V6 (页 4066)
超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

MC_SetKinematicsZoneActive V6

MC_SetKinematicsZoneActive：激活运动系统区域 V6

说明

“MC_SetKinematicsZoneActive”运动控制指令用于激活您在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 
区域”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下或通过

“MC_DefineKinematicsZone”作业定义的运动系统区域的区域监视。使用参数

“ZoneNumber”，可输入要激活的运动系统区域编号。

“MC_SetKinematicsZoneActive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusKinematicsZone[2..10].Active”中，包含运动系统区域

的当前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待激活的运动系统区域已定义。

超驰响应

• 有关“MC_SetKinematicsZoneActive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统

的运动命令 (页 4091)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_SetKinematicsZoneActive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》中的“错

误 ID”部分。

参见

MC_DefineKinematicsZone：定义运动系统区域 V6 (页 4063)
MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活运动系统区域 V6 (页 4072)
超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_SetKinematicsZoneInactive V6

MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活运动系统区域 V6

说明

使用运动控制指令“MC_SetKinematicsZoneInactive”，可取消激活相应运动系统区域。使用

参数“Mode”，可取消激活一个特定的运动系统区域或所有运动系统区域。

“MC_SetKinematicsZoneInactive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusKinematicsZone[2..10].Active”中，包含运动系统区域

的当前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待取消激活的运动系统区域已定义。

超驰响应

• 有关“MC_SetKinematicsZoneInactive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系

统的运动命令 (页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetKinematicsZoneInactive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Mode INPUT DINT 0 将区域设置为未激活

0 将某个指定区域设置为未激活

1 将所有区域设置为未激活

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

MC_DefineKinematicsZone：定义运动系统区域 V6 (页 4063)
MC_SetKinematicsZoneActive：激活运动系统区域 V6 (页 4070)
超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4073



工具

MC_DefineTool V6

MC_DefineTool：重新定义工具 V6

说明

您可以使用“MC_DefineTool”运动控制指令重新定义工具 1 作业的工具标架。存储在系统中

的起始值不会被覆盖。默认情况下，工具 1 是激活的。

作业“MC_DefineTool”不会添加到运动系统工艺对象作业序列的队列中，因此将立即生效。只

有当运动系统处于停止状态时，才能执行作业“MC_DefineTool”。
可组态坐标取决于所使用的运动系统类型：

运动系统类型 可组态的坐标

2D 无方向 x、z1)

带方向 z、a2)

3D 无方向 x、y、z3)

带方向 x、y、z、a

1) 参数“y”和“a”预定义为值“0.0”。
2) 参数“x”和“y”预定义为值“0.0”。
3) 参数“a”只能定义为值“0.0”。

在工艺对象数据块的以下变量中，包含工具标架 1 的当前坐标：

• <TO>.StatusTool.Frame[1].x
• <TO>.StatusTool.Frame[1].y
• <TO>.StatusTool.Frame[1].z
• <TO>.StatusTool.Frame[1].a

适用于

• 运动系统

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 运动系统处于停止状态。

• 运动系统未处于“Interrupted”状态。

• 未激活运动系统的运动。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_DefineTool”作业的执行。

• 新作业“MC_DefineTool”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_DefineTool”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_KinematicsFra
me

- 相对于法兰坐标系的坐标

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_SetTool V6

MC_SetTool：更改当前工具 V6

说明

使用运动控制指令“MC_SetTool”，可激活工具。使用参数“ToolNumber”，可指定工具号。只

有当运动系统处于停止状态时，才能执行作业“MC_SetTool”。默认情况下，工具 1 是激活的。

工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusTool.ActiveTool”包含当前已激活工具的工具号。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 运动系统处于停止状态。

• 运动系统未处于“Interrupted”状态。

• 未激活运动系统的运动。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_SetTool”作业的执行。

• 新作业“MC_SetTool”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_SetTool”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ToolNumber INPUT DINT 1 待激活的工具编号。

1 工具 1
2 工具 2
3 工具 3

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

坐标系

MC_SetOcsFrame V6

MC_SetOcsFrame：重新定义对象坐标系 V6

说明

使用运动控制指令“MC_SetOcsFrame”，可定义对象坐标系 (OCS) 相对于世界坐标系 (WCS) 
的位置。在此过程中，存储在工艺对象数据块中的初始值不会覆盖。 
作业“MC_SetOcsFrame”添加到作业序列的队列中，因此仅对后续运动作业有效。

指令
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在工艺对象数据块的以下变量中，包含该对象坐标系的当前坐标：

• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].x
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].y
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].z
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].a
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].b
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].c

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

有关“MC_SetOcsFrame”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V6：运动系统的运动命令 
(页 4091)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetOcsFrame”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 相对于世界坐标系的坐标

OcsNumber INPUT DINT 1 对象坐标系

1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。激活显示和运动的新

值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的“错

误 ID”部分。

参见

超驰响应 V6：运动系统的运动命令 (页 4091)

MC_KinematicsTransformation V6

MC_KinematicsTransformation：将轴坐标转换为笛卡尔坐标 V6

说明

使用运动控制指令“MC_KinematicsTransformation”，可以将运动系统轴的位置设定点、速度

和加速度转换为工具中心点 (TCP) 的笛卡尔坐标、速度和加速度。在此考虑当前工具。该说

明仅供参考 - 运动系统不会移动。

通过该指令，可以确定轴值的笛卡尔坐标位置、方向、速度和加速度。 

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_KinematicsTransformation”作业的执行。

• 新作业“MC_KinematicsTransformation”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_KinematicsTransformation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 计算将被同步执行。

AxesPosition INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的位置

  AxesPosition[1] INPUT LREAL 0.0 轴 A1 的位置

AxesPosition[2] INPUT LREAL 0.0 轴 A2 的位置

AxesPosition[3] INPUT LREAL 0.0 轴 A3 的位置

AxesPosition[4] INPUT LREAL 0.0 轴 A4 的位置

AxesVelocity INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的速度

  AxesVelocity[1] INPUT LREAL 0.0 轴 A1 的速度

AxesVelocity[2] INPUT LREAL 0.0 轴 A2 的速度

AxesVelocity[3] INPUT LREAL 0.0 轴 A3 的速度

AxesVelocity[4] INPUT LREAL 0.0 轴 A4 的速度

AxesAcceleration INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的加速度

  AxesAcceleration[1
]

INPUT LREAL 0.0 轴 A1 的加速度

AxesAcceleration[2
]

INPUT LREAL 0.0 轴 A2 的加速度

AxesAcceleration[3
]

INPUT LREAL 0.0 轴 A3 的加速度

AxesAcceleration[4
]

INPUT LREAL 0.0 轴 A4 的加速度

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CoordSystem INPUT DINT 0 工具中心点 (TCP) 的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

Valid OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 输出参数有效。

FALSE 输出参数无效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的

“错误 ID”部分。

Position OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 在参考坐标系中的笛卡尔位置

  Position[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 x 坐标

Position[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 y 坐标

Position[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 z 坐标

Position[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 A 坐标

Velocity OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔速度

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  Velocity[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 x 轴方向的速度

Velocity[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 y 轴方向的速度

Velocity[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 z 轴方向的速度

Velocity[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 旋转 A 的速度

Acceleration OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔加速度

  Acceleration[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 x 轴方向的加速度

Acceleration[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 y 轴方向的加速度

Acceleration[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 z 轴方向的加速度

Acceleration[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 旋转 A 的加速度

LinkConstellation OUTPU
T

DINT 0 连接位置信息

0 正向连接位置空间

1 负向连接位置空间

MC_InverseKinematicsTransformation V6

MC_InverseKinematicsTransformation：将笛卡尔坐标转换为轴坐标 V6

说明

使用运动控制指令“MC_InverseKinematicsTransformation”，可以将工具中心点 (TCP) 的笛卡

尔坐标、速度和加速度转换为运动系统轴的位置设定点、速度和加速度。在此考虑当前工具。

该说明仅供参考 - 运动系统不会移动。

例如，可以使用该指令测试运动系统是否可以达到特定的笛卡尔坐标位置，或者运动系统的

运动是否超出了轴的软限位开关的范围。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_InverseKinematicsTransformation”作业的执行。

• 新作业“MC_InverseKinematicsTransformation”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_InverseKinematicsTransformation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 计算将被同步执行。

Position INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 在参考坐标系中的笛卡尔位置

  Position[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Position[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Position[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Position[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Velocity INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔速度

  Velocity[1] INPUT LREAL 0.0 x 轴方向的速度

Velocity[2] INPUT LREAL 0.0 y 轴方向的速度

Velocity[3] INPUT LREAL 0.0 z 轴方向的速度

Velocity[4] INPUT LREAL 0.0 旋转 A 的速度

Acceleration INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔加速度

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  Acceleration[1] INPUT LREAL 0.0 x 轴方向的加速度

Acceleration[2] INPUT LREAL 0.0 y 轴方向的加速度

Acceleration[3] INPUT LREAL 0.0 z 轴方向的加速度

Acceleration[4] INPUT LREAL 0.0 旋转 A 的加速度

CoordSystem INPUT DINT 0 工具中心点 (TCP) 的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

LinkConstellation INPUT DINT 0 连接位置信息

0 正向连接位置空间

1 负向连接位置空间

Valid OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 输出参数有效。

FALSE 输出参数无效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID
更多详细信息，请参见文档“S7-1500/
S7-1500T 运动控制报警和错误 ID”中的

“错误 ID”部分。

AxesPosition OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的位置

  AxesPosition[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A1 的位置

AxesPosition[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A2 的位置

AxesPosition[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A3 的位置

AxesPosition[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A4 的位置

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesVelocity OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的速度

  AxesVelocity[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A1 的速度

AxesVelocity[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A2 的速度

AxesVelocity[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A3 的速度

AxesVelocity[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A4 的速度

AxesAcceleration OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的加速度

  AxesAcceleration[1
]

OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A1 的加速度

AxesAcceleration[2
]

OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A2 的加速度

AxesAcceleration[3
]

OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A3 的加速度

AxesAcceleration[4
]

OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A4 的加速度

指令
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运动控制作业的超驰响应 V6 (S7-1500)

超驰响应 V6：回原点和运动控制工作 (S7-1500)
下表列出了新运动控制工作对活动的回原点和运动作业的影响：

⇒ 活动作业 MC_Home
“Mode”= 
2、8、10

MC_Home
（“Mode”= 

3、5）

MC_Halt
MC_Move‐
Absolute

MC_Move‐
Relative

MC_Move‐
Velocity

MC_MoveJo
g

MC_Stop MC_Move‐
Super‐

imposed

MC_MotionI
nVelocity

MC_MotionI
nPosition

⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 3、5

A A A - A A

MC_Home
“Mode”= 9

A - - - - -

MC_Halt
MC_MoveAbsolut
e
MC_MoveRelativ
e
MC_MoveVelocit
y
MC_MoveJog
MC_MotionInVel
ocity
MC_MotionInPosi
tion

- A A - A A

MC_MoveSuper‐
imposed

- - - - A -

MC_Stop A A A B A A
MC_GearIn - A A - A -

指令
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⇒ 活动作业 MC_Home
“Mode”= 
2、8、10

MC_Home
（“Mode”= 

3、5）

MC_Halt
MC_Move‐
Absolute

MC_Move‐
Relative

MC_Move‐
Velocity

MC_MoveJo
g

MC_Stop MC_Move‐
Super‐

imposed

MC_MotionI
nVelocity

MC_MotionI
nPosition

⇓ 新作业

MC_GearInPos
MC_CamIn
等待 1)

- - - - - -

MC_GearInPos
MC_CamIn
激活 2)

- A A - A -

MC_LeadingValu
eAdditive

- - - - - -

MC_GearOut
MC_CamOut
等待 3)

- - - - - -

MC_GearOut
MC_CamOut
激活 4)

- - - - A -

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

B   “MC_Stop”作业由具有同级或高级停止响应的其它“MC_Stop”作业中止。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

1) 状态“Busy”= TRUE、“StartSync”= FALSE、“InSync”= FALSE 对应于等待的同步操作。

2) 状态“Busy”= TRUE、“StartSync”或“InSync”= TRUE 对应于激活的同步操作。

3) 状态“Busy”= TRUE，“StartSyncOut”= FALSE 对应于挂起的取消同步作业。

4) 状态“Busy”= TRUE，“StartSyncOut”= TRUE 对应于激活的取消同步作业。

指令
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说明

激活的固定挡块的超驰响应

如果驱动器在“InClamping”= TRUE 时保持在固定挡块位置，则可通过基于

“MC_TorqueLimiting”的激活力和力矩限制中止运行的作业。

超驰响应 V6：同步操作作业 (S7-1500)
下表列出了新运动控制工作对活动的同步操作作业中的轴运动的影响：

⇒ 活动作业 MC_Gear
In

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
等待 1)

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
激活 2)

MC_Phasin
gAbsolute
MC_Phasin
gRelative

MC_Offs
et‐

Absolut
e

MC_Offs
et‐

Relative

MC_Leadin
gValue‐
Additive

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
等待 3)

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
激活 4)

⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 3、
5

A - - - - - - -

MC_Halt A - A A A - A A
MC_MoveA
bsolute
MC_MoveR
elative
MC_MoveV
elocity
MC_MoveJ
og

A - A A A - A A

MC_Motion
InVelocity
MC_Motion
InPosition

A A A A A - A A

MC_Move‐
Super‐
imposed

- - - - - - - -

MC_Stop A A A A A - A A

指令
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⇒ 活动作业 MC_Gear
In

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
等待 1)

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
激活 2)

MC_Phasin
gAbsolute
MC_Phasin
gRelative

MC_Offs
et‐

Absolut
e

MC_Offs
et‐

Relative

MC_Leadin
gValue‐
Additive

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
等待 3)

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
激活 4)

⇓ 新作业

MC_GearIn A A A A A - A A
MC_GearIn
Pos
MC_CamIn
等待 1)

- A - - - - A -

MC_GearIn
Pos
MC_CamIn
激活 2)

A A A A A - A A

MC_Phasin
gAbsolute
MC_Phasin
gRelative

- - - A N - - -

MC_Offset
Absolute
MC_OffsetR
elative

- - - N A - - -

MC_Leadin
gValue‐
Additive

- - - - - A - -

指令
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⇒ 活动作业 MC_Gear
In

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
等待 1)

MC_Gea
rInPos
MC_Ca

mIn
激活 2)

MC_Phasin
gAbsolute
MC_Phasin
gRelative

MC_Offs
et‐

Absolut
e

MC_Offs
et‐

Relative

MC_Leadin
gValue‐
Additive

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
等待 3)

MC_Gea
rOut

MC_Ca
mOut
激活 4)

⇓ 新作业

MC_GearO
ut
MC_CamOu
t
等待 3)

- A5) - - - - A5) -

MC_GearO
ut
MC_CamOu
t
激活 4)

A5) A5) A5) A A - A5) -

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

N   不允许。当前运行的作业将继续执行。新作业被拒绝。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

1) 等待的同步操作（“Busy”= TRUE、“StartSync”= FALSE、“InSync”= FALSE）不会中止任何激活的作业。可通过

“MC_Power”作业中止。

2) 状态“Busy”= TRUE、“StartSync”或“InSync”= TRUE 对应于激活的同步操作.
3) 挂起的取消同步作业（“Busy”= TRUE，“StartSyncOut”= FALSE）不会中止任何处于激活状态的作业。可通过

“MC_Power”作业中止。

4) 状态“Busy”= TRUE，“StartSyncOut”= TRUE 对应于激活的取消同步作业。

5) “MC_GearOut”作业仅终止“MC_Gear[...]”作业。相应地，“MC_CamOut”作业仅取消“MC_Cam[...]”作业。

说明

固定挡块

如果驱动器在“InClamping”= TRUE 时保持在固定挡块位置，则可通过基于

“MC_TorqueLimiting”的激活力和力矩限制中止运行的作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4090 编程和操作手册, 11/2022



超驰响应 V6：测量输入作业 (S7-1500)
下表列出了将要超驰活动的测量输入作业的新运动控制工作：

⇒ 活动作业 MC_MeasuringInput MC_MeasuringInputCyclic
⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 2、3、5、8、9、10

A A

MC_Home
“Mode”= 0、1、6、7、11、12

- -

MC_MeasuringInput
MC_MeasuringInputCyclic
MC_AbortMeasuringInput

A A

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

超驰响应 V6：运动系统的运动命令

单轴作业不会被运动系统作业超驰。

指令
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下表列出了新运动控制作业对当前运动系统运动作业的影响：

⇒ 活动作业 MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative

MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_MoveDirectAbsolute
MC_MoveDirectRelative
MC_TrackConveyorBelt

MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematicsZone

MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactiv

e
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactiv

e
MC_SetOcsFrame

MC_GroupInterrup
t

MC_GroupSto
p⇓ 新作业

MC_Home
MC_MoveSuperimposed
MC_GearOut
MC_CamOut

N N N

MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_MoveJog
MC_Stop
MC_GearIn
MC_GearInPos
MC_CamIn
MC_MotionInVelocity
MC_MotionInPosition

A A A

MC_GroupStop A A N

指令
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⇒ 活动作业 MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative

MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_MoveDirectAbsolute
MC_MoveDirectRelative
MC_TrackConveyorBelt

MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematicsZone

MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactiv

e
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactiv

e
MC_SetOcsFrame

MC_GroupInterrup
t

MC_GroupSto
p⇓ 新作业

MC_GroupInterrupt
MC_GroupContinue

B A N

MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative
MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_MoveDirectAbsolute
MC_MoveDirectRelative
MC_TrackConveyorBelt
MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematicsZone
MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactive
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactive

- - N

MC_SetOcsFrame C，- - N

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

B   当前运行的作业中断或恢复。

C   通过“MC_SetOcsFrame”= TRUE 中止 OCS 与传送带的同步。

指令
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N   不允许。当前运行的作业将继续执行。新作业被拒绝。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。新运动系统作业添加到作业序列中。

S7-1500 运动控制 (V5) (S7-1500)

MC_Power V5 (S7-1500)

MC_Power：启用/禁用工艺对象 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Power”，可启用或禁用工艺对象，必要时，可开启或关闭组态的驱

动器。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 控制器与编码器之间已建立周期性总线通信

（“<TO>.StatusSensor[1..4].CommunicationOK”= TRUE）。

• 控制器与驱动器之间已建立周期性总线通信（“<TO>.StatusDrive.CommunicationOK”= 
TRUE）。

• 活动编码器的状态有效（“<TO>.StatusSensor[1..4].State”= 2）。 
• 可选数据调整已完成（“<TO>.StatusDrive.AdaptionState”= 2  且

“<TO>.StatusSensor[1..4].AdaptionState”= 2）。

指令
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超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_Power”作业的执行。

• 参数为“Enable”TRUE 的“MC_Power”作业可启用一个工艺对象，但不会中止其它任何运动

控制指令。

• 禁用工艺对象（参数“Enable” = FALSE）会根据所选“StopMode”，中止相应工艺对象的所

有运动控制工作。用户无法取消该过程。

参数

下表列出了“MC_Power”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象已启用。

FALSE 工艺对象已禁用。

该工艺对象的所有当前作业将根据

组态的“StopMode”进行中止。

StartMode INPUT DINT 1 0 启用位置不受控的定位轴/同步轴

1 启用位置受控的定位轴/同步轴

此参数 初在启用定位轴时（Enable 从
“FALSE”更改为“TRUE”）以及在确认导致轴被

禁用的中断后再次启用轴时生效。

使用速度轴或外部编码器时，可忽略该参数。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StopMode INPUT INT 0 不适用于外部编码器工艺对象。

如果在参数“Enable”的下降沿禁用了某个工艺

对象，轴将根据选定的“StopMode”进行减速。

0 急停

如果禁用该工艺对象，轴将以“工

艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 急
停”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Emergency stop) 中组

态的急停减速度制动到停止状态，

且无任何加加速度限制。然后驱动

器将关闭，工艺对象会锁定。

(<TO>.DynamicDefaults.Emergenc
yDeceleration)

1 立即停止

如果禁用了某个工艺对象，则将输

出设定值 0。轴将根据驱动装置中的

组态制动至停止状态。然后驱动器

将关闭，工艺对象会锁定。

2 通过 大动态值进行停止

如果禁用了工艺对象，轴将使用

“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动
态限制”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 中组

态的 大减速度制动到停止状态。

因此，需考虑所组态的 大加加速

度。然后驱动器将关闭，工艺对象

会锁定。

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceler
ation; 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Status OUTPU
T

BOOL FALSE 工艺对象启用状态

FALSE 禁用

• 该工艺对象不执行任何运动控制

作业。

• 速度控制和定位控制未激活。

• 工艺对象的实际值未进行有效性

检查。

TRUE 已启用

• 所启用的工艺对象将执行相应的

运动控制作业。

• 速度控制和定位控制已激活。

• 工艺对象的实际值有效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 运动控制指令“MC_Power”出错。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

启用工艺对象

要启用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为“TRUE”。
可分为以下两种情况：

• 在停止状态下启用

• 在轴运动时启用

在停止状态下启用

保持位置不变（“StartMode” = 1）或输出速度设定值零（“StartMode” = 0），具体取决于

“StartMode”参数。如果参数“Status”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已启用。

在轴运动时启用

如果“StartMode” = 1，则设置“Enable”输入时的位置可作为位置控制器的设定位置。轴将根据

“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态限制”(Technology object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 下组态的 大减速度制动到静止状态并调整到设定位置。如果

因此而超出监视操作或动态限制，则会导致相应的报警响应。

指令
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如果“StartMode” = 0，则通过指定速度设定值零尽可能地制动轴。在这种情况下，监视操作

和动态限制不起作用。

如果参数“Status”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已启用。

说明

确认工艺报警后自动启用

如果工艺对象因工艺报警而禁用，则在排除故障原因并确认报警之后，将再次自动启用该工

艺对象。这就需要参数“Enable”在此过程中保留值为“TRUE”。

禁用工艺对象

要禁用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为“FALSE”。
如果轴处于运动中，则它会根据所选的“StopMode”制动到停止状态。

如果参数“Busy”和“Status”的值显示为“FALSE”，则表示已完成工艺对象的禁用过程，必要时

可开启或关闭组态的驱动器。

通过 PROFIdrive 连接驱动器

如果使用 PROFIdrive 连接驱动器，则设定值、启用和驱动器状态将通过 PROFIdrive 报文进

行传输。

• 启用工艺对象并激活驱动器

参数“Enable” = TRUE 时，可启用该工艺对象。基于 PROFIdrive 标准，启用驱动装置。

如果变量“<TO>.StatusDrive.InOperation”的值显示为“TRUE”，则表示驱动装置可执行设定

值。参数“Status”将设置为值“TRUE”。
• 禁用工艺对象并取消激活驱动器

参数“Enable” = FALSE 时，“Status”参数将设置为值“FALSE”，同时轴根据所选择的

“StopMode”进行制动。基于 PROFIdrive 标准，禁用驱动装置。

指令
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模拟驱动器接口

设定值通过模拟量输出进行输出。另外，也可通过数字量输出组态一个启用信号 
(<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutput)，通过数字量输入组态一个就绪信号 
(<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInput)。
• 启用工艺对象并激活驱动器

参数“Enable” = TRUE 时，将置位使能输出（“Enable drive output”）。

如果驱动装置通过就绪输入（“Drive ready input”）返回就绪信号，则“Status”参数和工艺

对象的“<TO>.StatusDrive.InOperation”变量将设置为“TRUE”，且设定值将切换到模拟量输

出中。

• 禁用工艺对象并取消激活驱动器

参数“Enable” = FALSE 时，“Status”参数将设置为 值“FALSE”，同时轴根据所选择的

“StopMode”进行制动。达到设定值 0 时，启用输出将设置为“FALSE”。

更多信息

有关启用和禁用工艺对象和驱动器的更多信息，请参见““MC_Power”功能图”部分。

参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Power：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：启用工艺对象和报警响应示例

工艺对象可通过“Enable_1= TRUE”启用。在时间 ① 处，可从“Status_1”中读取成功启用信息。

之后，轴将根据“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 移动。该轴的速度曲线可从“TO_1.Velocity”中
读取。 
在时间 ②，工艺对象出错，导致工艺对象禁用（报警响应：取消启用）。轴将根据驱动装

置中的组态制动至停止状态。工艺对象禁用后，“Status_1”将复位。由于轴不是通过

“Enable_1” = FALSE 禁用的，因此，所选“StopMode”并不适用。错误原因的排除和报警确认

在时间 ③ 进行。 
由于仍然会置位“Enable_1”，因此工艺对象将被再次启用。可从“Status_1”中读取成功启用信

息。 后，通过“Enable_1”= FALSE，禁用工艺对象。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Reset V5 (S7-1500)

MC_Reset：确认报警，重启工艺对象 V5 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_Reset”，可以对能在用户程序中确认的所有工艺报警进行确认。确认

还将复位工艺对象数据块中的位“Error”和“Warning”。也可以确认驱动器中的报警，而工艺对

象不会出现未决错误。

通过“Restart”= TRUE，可以启动工艺对象的重新初始化（重启）过程。在重新启动工艺对象

时，工艺对象数据块中将使用新的组态数据。

适用于

• 全部工艺对象

要求

• 工艺对象为速度轴、定位轴、同步轴和外部编码器。

要重启，必须禁用该工艺对象。

（“MC_Power.Status”= FALSE 且“MC_Power.Busy”= FALSE）
• 控制器与编码器之间已建立周期性总线通信

（“<TO>.StatusSensor[1..4].CommunicationOK”= TRUE）。

• 控制器与驱动器之间已建立周期性总线通信（“<TO>.StatusDrive.CommunicationOK”= 
TRUE）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_Reset”作业的执行。

• “Restart”= TRUE 的“MC_Reset”作业会取消所有进行的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_Reset”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy
TO_OutputCam
TO_CamTrack
TO_MeasuringInpu
t
TO_Cam
TO_Kinematics

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Restart INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象的重新初始化和未决工艺

警报的确认。工艺对象根据组态的

起始值重启。

FALSE 确认队列中的工艺报警。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 工艺报警已得到确认。

已经重启。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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确认工艺报警

要确认工艺报警，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 设置参数“Restart”= FALSE。
3. 在参数“Execute”的上升沿开始确认错误。

如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则表示已确认错误。

如果确认多个未决报警，则未决报警将在“ErrorDetail.Number”变量中再次短暂显示，而不

会再次发出信号。通过“MC_Reset.Done”= TRUE 重启的操作处理完毕后，检查是否已确认所

有报警。

说明

通过“Restart”= FALSE 确认工艺报警

要仅确认工艺报警，请设置“Restart”= FALSE。重启期间，将不能使用该工艺对象。即使轴

和编码器未启用或未生效，也会确认其中的所有工艺报警。

重新启动工艺对象

要重启某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 设置参数“Restart”= TRUE。
3. 在参数“Execute”的上升沿，进行重启。

如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已完成重启。

有关重启的更多信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)的“重启工艺对象”部分。

参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Home V5 (S7-1500)

MC_Home：回原点工艺对象，设置回原点位置 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Home”，可以在工艺对象中的位置和机械位置之间建立关系。同时

将工艺对象中的实际位置值指定为回原点标记。该回原点标记代表一个已知的机械位置。

将按照参数“Mode”选定的模式和“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Homing) 下的组态执行回原点过程。

在 V2.0 工艺版本的框架中，S7-1200 运动控制和 S7-1500 运动控制的“MC_Home.Mode”参
数已标准化。这会为“MC_Home.Mode”参数新分配参数值。有关工艺版本 V1.0 和 V2.0 及以

上版本的“MC_Home.Mode”参数的比较，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档 
(https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)的“版本概述”部分。 
在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 >动态默认设置”(Technology object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic default values) 下预设的值用于动态值“加速度”、“减

速度”和“加加速度”。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 外部编码器

下表列出了各工艺对象可能的模式：

操作模式 带增量编码器的

定位轴/同步轴

带绝对编码器的

定位轴/同步轴

外部增量

编码器

外部绝对

编码器

主动回原点

（“Mode”= 3、5） 
√ - - -

被动回原点 
（“Mode”= 2、8、10）

√ - √ -

设置实际位置

（“Mode”= 0）
√ √ √ √

实际位置的相对偏移量

（“Mode”= 1）
√ √ √ √

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作模式 带增量编码器的

定位轴/同步轴

带绝对编码器的

定位轴/同步轴

外部增量

编码器

外部绝对

编码器

设置设定值位置（直接绝对值）

（“Mode”= 11）
设定值位置的相对位移

（“Mode”= 12）

√ √ √ √

绝对编码器调整

（“Mode”= 6、7）
- √ - √

要求

• 工艺对象已正确组态。

• “Mode”= 2、3、5、8、10
工艺对象已启用。

• “Mode”= 6、7、8、11、12
编码器的值有效 (<TO>.StatusSensor[1..4].State = 2)。

• “Mode”= 0、1、6、7
轴处于位置控制的模式。

超驰响应

有关“MC_Home”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)”
部分。

参数

下表列出了“MC_Home”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 该指定值根据所选“Mode”使用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT INT 0 操作模式

0 绝对式直接回原点

工艺对象的当前位置设置为参数

“Position”的值。

注

如果一个轴有多个编码器，则在

“Mode”参数 = 0 的情况下进行位置

修正后，所有编码器的传感器的位

置偏移也将适用。这样可以防止传

感器偏移。

1 相对式直接回原点

工艺对象的当前位置因参数

“Position”中的值而出现位移。

注

如果一个轴有多个编码器，则在

“Mode”参数 = 1 的情况下进行位置

修正后，所有编码器的传感器的位

置偏移也将适用。这样可以防止传

感器偏移。

2 被动回原点（无复位）

例如“Mode”8 中的功能，其差异

是，功能启用后，“回原点后”状

态不复位。

3 主动回原点 
工艺对象定位轴/同步轴将根据组态

执行回原点运动。

完成该运动之后，轴被定位在参数

“Position”的值指定的位置。

4 预留

5 主动回原点（“Position”参数无任何

作用）

工艺对象定位轴/同步轴将根据组态

执行回原点运动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

完成该运动之后，轴被定位在“工

艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点 > 
主动回原点”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Homing > Active 
homing) 下组态的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
6 绝对编码器调节（相对）

以“Position”参数值对当前位置进行

位移。

计算出的绝对值偏移值保持性地保

存在 CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEnco
derOffset)

7 绝对编码器调节（绝对）

将当前位置设为“Position”参数值。

计算出的绝对值偏移值保持性地保

存在 CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEnco
derOffset)

8 被动回原点

检测到回原点标记之后，将实际值

设置为“Position”参数的值。

9 取消被动回原点

被动回原点的主动作业被取消。

10 被动回原点（“Position”参数无任何

作用）

检测到回原点标记之后，实际值将

被置为在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 回原点 > 被动回原

点”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Homing > Passive 
homing) 下设定的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

11 设置设定值位置（绝对值）

工艺对象的设定值位置设置为

“Position”参数的值。跟随误差仍存

在。

12 设定值位置移位（相对值）

工艺对象的设定值位置移位了

“Position”参数的值。跟随误差仍存

在。

ReferenceMark‐
Position

OUTPU
T

LREAL 0.0 显示工艺对象回原点的位置

（“Done”= TRUE 时有效）

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业取消。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

复位“回原点后”状态

有关复位“回原点”状态的更详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

工艺对象的“Mode”= 1 … 8、10 时回原点

要回原点某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Mode”中指定所需要的回原点功能。

3. 使用这些值初始化必要的参数，然后在参数“Execute”的上升沿，启动回原点操作。
如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则已根据所选“Mode”完成了“MC_Home”作业。工艺对象
的“回原点后”状态将显示在“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位 > 运动状态 > 回原点
后”(Technology object > Diagnostics > Status and error bits > Motion status > Homed) 中 
(<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone))。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“Mode”= 9 时被动回原点过程取消

“Mode”= 9 时，工艺对象不回原点。如果用于被动回原点（“Mode”= 2、8、10）的活动

“MC_Home”作业被另一个“Mode”= 9 的“MC_Home”作业超驰，则可通过参数

“CommandAborted”= TRUE 来取消正在运行的作业。“Mode” = 9 的超驰作业可通过参数

“Done” = TRUE 发出成功执行的信号。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见文档《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)的“StatusWord、ErrorWord 和 
WarningWord 的评估”部分。

参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MC_Halt V5 (S7-1500)

MC_Halt：暂停轴 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Halt”，可以将轴制动至停止状态。

通过参数“Jerk”和“Deceleration”，定义制动操作的动态行为。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_Halt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)”
部分。

参数

下表列出了“MC_Halt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
AbortAcceleration INPUT BOOL FALSE FALSE 使用配置的加加速度减小作业开始

时的当前加速度。而后，减速度增

大

TRUE 加速度在作业开始时设置为 0.0，减

速度立即增大。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度零。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

通过“MC_Halt”制动某个轴

要将某个轴减速至停止状态，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 为参数“Deceleration”、“Jerk”和“AbortAcceleration”设置必要的值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_Halt”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。轴的停止状态将显示在“工艺对象 
> 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态 > 停止”(Technology object > Diagnostics > Status and 
error bits > Motion status > Standstill) 中 (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill))。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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通过激活力矩/扭矩限值进行轴制动

要通过激活的力/力矩限制制动轴，需在“急停”模式（“Mode”= 0）下使用运动控制指令

“MC_Stop”。

更多信息

有关对各个位进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)的“StatusWord、ErrorWord 和 
WarningWord 的评估”部分。

参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Halt：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：暂停轴和超驰作业特性

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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指令
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区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动某个轴。在时间 ①，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作
业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。当“AbortAcc_2”= FALSE 时，当前加速度将通过指

定的加加速度减小。而后，减速度增大并且轴制动至停止状态。通过“Done_2”报告“MC_Halt”作业

完成。

区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动该轴。在时间 ②，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作业 
(A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。当“AbortAcc_2”= TRUE 时，电流加速度立即被设置为 
0 并且减速度增大。轴被制动至停止状态。通过“Done_2”报告“MC_Halt”作业完成。

MC_MoveAbsolute V5 (S7-1500)

MC_MoveAbsolute：以绝对方式定位轴 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveAbsolute”，可以将轴移至某个绝对位置。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

• 工艺对象已回原点。

超驰响应

有关“MC_MoveAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 
(页 4324)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_MoveAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 绝对目标位置

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 1 轴的运动方向

仅当启用模数功能时，才对该参数进行评

估。 
“工艺对象 > 组态 > 基本参数 > 启用模

数”(Technology object > Configuration > 
Basic parameters > Enable modulo)
1 正方向

2 负方向

3 短距离

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

短停留时间已到期 
(<TO>.PositioningMonitoring.Min
DwellTime)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

将轴移至某个绝对位置

要将轴移至某个绝对位置，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Position”中指定所需的目标位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveAbsolute”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveAbsolute：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：轴的绝对定位和超驰响应

指令
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区域 通过“MC_MoveAbsolute”作业（A1），将轴移动到绝对位置 1000.0。当轴达到目标位置后，将在

时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动目标位置为 1500.0 的另一个“MC_MoveAbsolute”
作业 (A2)。当轴达到目标位置 1500.0 后，将通过“Done_2”发出信号。由于以前已经复位了

“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 在时间 ② 处，活动的“MC_MoveAbsolute”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveAbsolute”作业 (A2) 超驰。

将通过“Abort_1”发出中止信号。轴将被制动，直至更改后的速度，并移至新的目标位置 1500.0。到

达新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveRelative V5 (S7-1500)

MC_MoveRelative：以相对方式定位轴 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveRelative”，可以在开始执行作业时相对轴的位置对轴进行移动。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_MoveRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 
(页 4324)”部分。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_MoveRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 定位距离

（正或负）

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

短停留时间已到期 
(<TO>.PositioningMonitoring.Min
DwellTime)。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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相对于开始位置移动某个轴

要相对于开始位置移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定需要移动的距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveRelative”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveRelative：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：轴的相对定位和超驰作业特性

指令
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区域 轴由“MC_MoveRelative”作业 (A1) 移动 1000.0 的距离 (“Distance”) （此处的开始位置为 0.0）。当

轴达到目标位置后，将在时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动距离为 500.0 的另一个

“MC_MoveRelative”作业 (A2)。到达新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。由于以前已经

复位了“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 活动的“MC_MoveRelative”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveRelative”作业 (A2) 超驰。在时间 ② ，通过

“Abort_1”发出中止信号。之后，轴将以新的速度移动 500.0 的距离（“Distance”）。到达新的目标

位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveVelocity V5 (S7-1500)

MC_MoveVelocity：以速度/转速设定值移动轴 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveVelocity”， 速移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_MoveVelocity”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 
(页 4324)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动过程的速度设定值/转速设定值

（允许“Velocity”= 0.0）
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 0 轴的转向

0 轴的转向可通过在参数“Velocity”中
指定转速的符号来定义。

1 正旋转方向 
使用“Velocity”的值。

2 负方向旋转

使用“Velocity”的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Current INPUT BOOL FALSE 保持当前速度

FALSE 禁用

将受到参数“Velocity”和“Direction”
的值的限制。

TRUE 已启用

将不受参数“Velocity”和“Direction”
的值的限制。保持该功能开始执行

时的当前速度和方向。

当轴以该功能开始执行时的当前速

度继续运动时，参数“InVelocity”将
返回值“TRUE”。

PositionControlled INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制模式

只要执行“MC_MoveVelocity”作业，该参数即

适用。之后，以下作业的设置适用。

使用速度轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度/速度设定值，将输出速

度/速度设定值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

速度设定值零（“Velocity” = 0.0）的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveVelocity”作业使用设定的减速度停止该轴。当达到速度/速度设

定值零时，参数“InVelocity”将显示值“TRUE”。 
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数“InVelocity”和“Busy”的值一直显示为“TRUE”，直到“MC_MoveVelocity”作业被其它运动控

制作业超驰为止。

使用恒定速度移动某个轴

要使用恒定速度移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Velocity”中，可指定轴的移动速度。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveVelocity”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“InVelocity”和“Error”进行指示。
如果参数“InVelocity”的值显示为“TRUE”，则表示已达到该速度/速度设定值。轴以该恒定转速
继续移动。参数“InVelocity”和“Busy”的值一直显示为“TRUE”，直到“MC_MoveVelocity”作业被
其它运动控制作业超驰为止。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity” × “Override” %），

“InVelocity”将再次置位。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见文档《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)的“StatusWord、ErrorWord 和 
WarningWord 的评估”部分。

参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)
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MC_MoveVelocity：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：使用指定转速移动某个轴，并对超驰作业做出响应

“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 通过“Exe_1”启动，并对轴进行加速；在时间 ① 处，该作业通过

“InVel_1”发出信号，指示已经达到速度设定值 50.0。 

指令
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在时间 ② 处，作业被另一个“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止

信号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，轴将以恒定速度 15.0 
继续移动。

运行中的“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 被另一个“MC_MoveVelocity”作业(A1) 超驰。将通过

“Abort_2”发出中止信号。轴将加速到新的速度设定值 50.0。达到该设定速度之前，当前作业

“MC_MoveVelocity”(A1) 在时间 ③ 处被另一个作业“MC_MoveVelocity”(A2) 超驰。将通过

“Abort_1”发出中止信号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，

轴将以恒定速度 15.0 继续移动。

MC_MoveJog V5 (S7-1500)

MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveJog”，可以在点动模式下移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令
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超驰响应

有关“MC_MoveJog”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 
(页 4324)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveJog”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

JogForward INPUT BOOL FALSE TRUE 只要参数值为“TRUE”，轴就会以参

数“Velocity”中指定的速度正向移动。

JogBackward INPUT BOOL FALSE TRUE 只要参数值为“TRUE”，轴就会以参

数“Velocity”中指定的速度反向移动。

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动过程的速度设定值/转速设定值

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用指定值的绝对值。

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
PositionControlled INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制模式

只要执行“MC_MoveJog”作业，该参数即适

用。之后，以下作业的设置适用。

使用速度轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度/速度设定值，将输出速

度/速度设定值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4133



参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

速度设定值零（“Velocity” = 0.0）的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveJog”作业使用设定的减速度停止该轴。当达到速度/速度设定值

零时，参数“InVelocity”将显示值“TRUE”。
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。

在点动模式下移动轴

要在点动模式下移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用“JogForward”可以正向移动某个轴；使用“JogBackward”，则可负向移动某个轴。
当前运动状态通过参数“Busy”、“InVelocity”和“Error”进行指示。
如果“JogForward”和“JogBackward”都设置为 TRUE，轴将以上一有效减速度进行制动。将输出
错误 16＃8007（方向指定不正确）。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity” × “Override” %），

“InVelocity”将再次置位。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见文档《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)的“StatusWord、ErrorWord 和 
WarningWord 的评估”部分。

指令
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参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MC_MoveJog：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：在点动模式下移动轴

在点动模式下，轴通过“Jog_B”反向移动。达到速度设定值 -50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 
发出信号。复位“Jog_B”之后，将制动轴并逐步停止。此后，通过“Jog_F”，轴可以正向转动。

达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。 
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在时间 ① 处，如果置位“Jog_F”，则可通过“Vel_Input”将速度设定值更改为 100.0。此外，

也可以通过速度超驰更改速度设定值。“InVel”将复位。轴正在加速。达到新的速度设定值 
100.0 时，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

如果置位“Jog_F”，那么在时间 ② 处同样会置位“Jog_B”。如果“Jog_F”和“Jog_B”均被置位，那

么使用 新适用的减速度来制动该轴。并通过“Error”指示错误，输出 16#8007 错误的

“ErrorID”（方向指定不正确）。 
可通过复位输入“Jog_F”和“Jog_B”，解决这一问题。 
在制动斜坡过程中，将在时间 ③ 处置位“Jog_F”。此时，轴将加速为 新设定的速度值。达

到速度设定值 100.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

MC_MoveSuperimposed V5 (S7-1500)

MC_MoveSuperimposed：位置轴发生重叠 V5 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”，可以启动叠加到激活的基本运动上的相对定

位运动。

通过参数“VelocityDiff”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration” ，定义运动控制的动态行为。

动态值会添加到基本运动的值中。叠加运动不会延长基本运动的持续时间。

总轴运动的动态值为基本运动动态值和叠加运动动态值之和。

总运动特性取决于基本运动的类型：

• 基本运动为单轴运动：

– 叠加运动的 大动态值为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 整个运动受组态的动态限值的限制。 
• 基本运动为同步运动：

– 叠加运动的 大动态值为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 跟随轴的同步运动不受跟随轴的动态限值的限制。

– 同步操作过程中引导轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业会影响引导轴和跟随轴。

– 同步操作过程中跟随轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业只会影响跟随轴。

工艺数据块和 TIA Portal 中始终显示总运动的动态值。

指令
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适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_MoveSuperimposed”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：回原点和运动控制

工作 (页 4324)”部分。 

参数

下表列出了“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 重叠定位的额外距离（正或负）

VelocityDiff INPUT LREAL -1.0 相对于活动的运动的 大速度偏差

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 叠加定位完成

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

启动叠加定位运动

要使用“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令启动叠加定位运动，请按下列步骤进行操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定要移动的额外距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveSuperimposed”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)
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MC_MoveSuperimposed：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：定位轴重叠

指令
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区域 使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ① 处，可使用“Exe_2”初始

化距离为 50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴移动的距离为两个作业的动态值总和，即 50 
+ 50 = 100.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

区域 使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ② 处使用“Exe_2”，初始化

了距离为 -50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴将反向移动，移动的距离为两个作业的动态值

总和，即 50.0 - 50.0 = 0.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_SetSensor V5

MC_SetSensor：将备用编码器切换为可操作的编码器 V5

说明

通过运动控制指令“MC_SetSensor”，切换用于轴的闭环位置控制的编码器。

无须使用参数“Mode”2 和 3 进行切换，即可调整所寻址编码器的实际值。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 已正确组态工艺对象和备用编码器。

• 无重启指令且无“MC-Home”作业处于运行状态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_SetSensor”作业的执行。

• 新作业“MC_SetSensor”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令
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参数

下表列出了“MC_SetSensor”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Sensor INPUT INT 1 新编码器编号（1 到 4）。

Mode INPUT DINT 0 该模式确定了旧编码器与新编码器之间的位

置对齐情况。

0 切换编码器并将实际位置传送给新

编码器

通过该编码器切换，可防止定位控

制中出现阶跃变化。可以实现编码

器的无扰动切换。

1 在未对齐实际位置的情况下，切换

编码器

注

闭环位置控制处于激活状态时，两

个编码器的附加差值用作附加控制

偏差，并且可触发补偿运动。 
2 传送实际值 

将实际位置传送到“Sensor”参数中所

指定的编码器。

3 传送实际值 
“参考编码器”（“ReferenceSensor”
参数）的实际位置传送至在“Sensor”
参数中指定的编码器。

ReferenceSensor INPUT INT 1 参考编码器编号（参见参数“Mode” = 3）
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已切换用于轴的闭环位置控制的编

码器。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

切换到绝对值编码器

将编码器切换为绝对编码器并传输实际值（“Mode” = 2，3）时，将使用绝对编码器的值和

绝对值偏移值计算实际值。切换到不同编码器时，将取消实际值的计算过程。绝对编码器将

再次返回绝对值 + 绝对值偏移值 (<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEncoderOffset)，而不使用

“MC_SetSensor”作业进行计算。

参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MC_Stop V5 (S7-1500)

MC_Stop：停止轴并阻止新的运动作业 V5 (S7-1500)

说明

通过“MC_Stop”运动控制指令，可以停止轴的所有运动，并阻止工艺对象进行新的运动作业。

轴将制动直到停止并保持开启状态。

停止位置由停止斜坡得出。为此，可以使用通过“Mode”参数定义的三种模式：

• “Mode”= 0：制动操作的动态响应取决于所组态的急停斜坡。

• “Mode”= 2：制动操作的动态响应取决于工艺对象的 大动态值。

• “Mode”= 3：制动操作的动态响应由“MC_Stop”作业的参数“Jerk”和“Decelaration”确定。

指令
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适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

• “MC_Stop”作业不会由其它运动触发。

• “MC_Stop”作业由“MC_Power”作业通过设置“Enable”= FALSE 中止。

• “MC_Stop”作业不会中止仿真中的任何同步操作功能。

• “MC_Stop”作业由具有同级或高级停止响应的其它“MC_Stop”作业中止。

停止响应的优先级（降序）：“Mode”= 0 >“Mode”= 2 >“Mode”= 3
有关“MC_Stop”作业超驰响应的更多信息，请参见“运动控制作业的超驰响应 V5 (页 4324)”
部分。

参数

下表列出了“MC_Stop”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 运动停止，并阻止新的运动作业。

FALSE 运动作业可再次执行。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 急停

工艺对象将以“工艺对象 > 组态 > 扩
展参数 > 急停”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Emergency stop) 中组

态的急停减速度制动到停止状态，

且无任何加加速度限制。

(<TO>.DynamicDefaults.Emergenc
yDeceleration)

1 不允许

2 通过 大动态值进行停止

工艺对象将以“工艺对象 > 组态 > 扩
展参数 > 动态限值”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 中组

态的 大减速度制动到停止状态。

因此，需考虑所组态的 大加加速

度。

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceler
ation, 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

3 以指定的动态响应停止

工艺对象以参数“Deceleration”和
“Jerk”中指定的值停止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“Mode”= 3 时：

制动斜坡的减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“Mode”= 3 时：

制动斜坡的加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
AbortAcceleration INPUT BOOL FALSE TRUE 加速度设置为 0.0。组态的减速度将

立即增大。

FALSE 使用组态的加加速度减小加速度。

组态的减速度随后将增大。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 达到静止状态。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 在执行期间作业由“MC_Power”通过

“Enable”= FALSE 或另一个

“MC_Stop”作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

通过“MC_Stop”制动某个轴

要将某个轴减速至停止状态，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 为参数“Mode”、“Deceleration”、“Jerk”和“AbortAcceleration”设置必要的值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_Stop”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“Done”和“Error”进行指示。轴的停止状态将显示在“工艺对象 
> 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态 > 停止”(Technology object > Diagnostics > Status and 
error bits > Motion status > Standstill) 中 (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill))。
只要“Execute”= TRUE，工艺对象便无法执行运动作业。

通过激活的力/力矩限制制动轴

使用“急停”模式（“Mode”= 0）通过激活的力/力矩限制制动轴。

更多信息

有关对各个位进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)文档的“StatusWord、ErrorWord 
和 WarningWord 的评估”部分。

参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Stop：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：制动轴和超驰作业特性

通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动某个轴。在时间 ① 时，“MC_MoveVelocity”作业被

“MC_Stop”作业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。而后，组态的减速度增大并且

轴制动至停止状态。轴制动时，“Busy_2”= TRUE。通过“Done_2”报告“MC_Stop”作业完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ② 时，通过激活的“MC_Stop”作业 (A1)，执行“MC_MoveVelocity”作业 (A2)。由于轴

被“MC_Stop”作业禁用，因此会拒绝“MC_MoveVelocity”作业。错误通过“Error_1”表示。

“Exe_2”随后复位为 FALSE。
在时间 ③ 时，轴由“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 在上升沿进行移动。

MC_SetAxisSTW V5 (S7-1500)

MC_SetAxisSTW：控制控制字 1 和 2 的位 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_SetAxisSTW”，可以控制 PROFIdrive 报文的控制字 1 (STW1) 和控制

字 2 (STW2) 中的选定位。这样便可直接控制工艺对象未使用的位。要控制的位通过参数

“STW1”和“STW2”进行指定。受控位将保持有效，直到“MC_SetAxisSTW”作业复位、工艺对象

重启或 CPU 从“RUN”切换为“STOP”。
可以在 STW1 中控制以下位：

• 8
• 9
• 11 到 15
位 0 到 11 可在 STW2 中进行控制。

有关要控制的位的含义，请参见《SINAMICS S120/S150》列表手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109763271)。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象与驱动装置报文互连。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 工艺对象未在仿真中。

• 设置了允许的位屏蔽。

超驰响应

• 新作业“MC_SetAxisSTW”不会中止任何激活的运动控制作业。

• “MC_SetAxisSTW”作业只能由另一个“MC_SetAxisSTW”作业中止。

参数

下表列出了“MC_SetAxisSTW”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

STW1 INPUT WORD 16#000
0

为 STW1 设置位

STW1BitMask INPUT WORD 16#000
0

STW1 的位屏蔽

STW2 INPUT WORD 16#000
0

为 STW2 设置位

STW2BitMask INPUT WORD 16#000
0

STW2 的位屏蔽

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MC_WriteParameter V5 (S7-1500)

MC_WriteParameter：写参数 V5 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_WriteParameter”，可以在运行时更改工艺对象的选定参数。更改将

立即生效或在重启后生效，具体取决于相应的参数。

在 CPU 的“RUN → STOP → RUN”转换期间，参数值将保持一致。如果发生断电、存储器复位

或工艺对象重启，则更改后的参数值将复位为初始值。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

参数

下表列出了“MC_WriteParameter”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ParameterNumber INPUT DINT 0 要更改的参数索引

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4151

https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459
https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459


参数 声明 数据类型 默认值 说明

Value INPUT Variant (BOOL, INT, 
DINT, UDINT, 
LREAL)

- 指向要写入的值（源地址）的变量指针

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 执行过程中出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

可修改的参数

下表列出了可使用运动控制指令“MC_WriteParameter”更改的参数：

变量 索引 工艺对象 数据类

型

说明 有效性

PositionLimits_HW.
Active

1000 定位轴

同步轴

BOOL 启用/禁用硬限位开关

正负硬限位开关均可通过此参数激活

或禁用。

直接

FALSE 硬限位开关禁用

TRUE 硬限位开关激活

参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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测量输入、输出凸轮、凸轮轨迹 (S7-1500)

MC_MeasuringInput V5 (S7-1500)

MC_MeasuringInput：启动一次测量 V5 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MeasuringInput”，开始进行一次性测量。

进行一次性测量时，可以通过一个测量作业检测到一个或两个边沿。将相应的工艺对象轴或

外部编码器的位置分配给测量事件。测量结果在函数块以及工艺数据块中进行指示，并且可

在用户程序中进行进一步处理。测量作业已完成。

必须使用“MC_MeasuringInput.Execute” = TRUE，再次启动另一个测量作业。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 轴编码器的状态必须“有效”(StatusSensor[1..4].State = valid)。否则，会在函数块中拒绝

测量作业，并提示错误。

• 在主动或被动回原点期间，无法使用 PROFIdrive 进行测量。

超驰响应

有关“MC_MeasuringInput”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：测量输入作业 
(页 4327)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_MeasuringInput”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 测量类型

0 下一个上升沿的测量

1 下一个下降沿的测量

2 下两个边沿的测量

3 两个边沿的测量，从上升沿开始

• 上升沿 =“MeasuredValue1”（测

量值 1）
• 下降沿 =“MeasuredValue2”（测

量值 2）
4 两个边沿的测量，从下降沿开始

• 下降沿 =“MeasuredValue1”
• 上升沿 =“MeasuredValue2”

MeasuringRange INPUT BOOL FALSE 测量值的采集

遵守时间相关的边界条件。

FALSE 始终采集测量值

TRUE 仅采集测量范围内的测量值

StartPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的起始位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

EndPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的结束位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已完全处理块。

测量值有效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 测量作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

MeasuredValue1 OUTPU
T

LREAL 0.0 第一个测量值

MeasuredValue2 OUTPU
T

LREAL 0.0 第二个测量值（用于两个边沿的测量）

参见

超驰响应 V5：测量输入作业 (页 4327)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令
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MC_MeasuringInput：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：开始一次性测量作业

对于通过“Execute”开始的“Mode”= 0 的“MC_MeasuringInput”作业，执行了下一个上升沿的

测量。“Done” = TRUE 信号表示测量已成功完成。确定的测量值 ①（在示例中：为 50）已

通过“MeasuredValue1”进行输出。

MC_MeasuringInputCyclic V5 (S7-1500)

MC_MeasuringInputCyclic：启动周期性测量 V5 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MeasuringInputCyclic”，开始进行循环测量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过循环测量，系统 多会检测到两个测量事件，并会显示相关的测量位置。会继续循环进

行测量，直至按照指令结束测量。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 只有在使用定时器 DI 进行测量时，才支持周期性测量。

• 仅当轴编码器的为“有效”状态“valid“（“StatusSensor[1..4].State” = valid）时，操作才

生效。否则，会在函数块中拒绝测量作业，并提示错误。

超驰响应

有关“MC_MeasuringInputCyclic”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：测量输入作业 
(页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_MeasuringInputCyclic”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 测量类型

0 上升沿的测量

1 下降沿的测量

2 两个边沿的测量

MeasuringRange INPUT BOOL FALSE 测量值的采集

遵守时间相关的边界条件。

FALSE 始终采集测量值

TRUE 仅采集测量范围内的测量值

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StartPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的起始位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

EndPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的结束位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 测量作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

MeasuredValue1 OUTPU
T

LREAL   第一个测量值

MeasuredValue2 OUTPU
T

LREAL   第二个测量值（在一个位置控制周期内测量

多个边沿时）

MeasuredValue1Co
unter

OUTPU
T

UDINT 0 第一个测量值的计数值

MeasuredValue2Co
unter

OUTPU
T

UDINT 0 第二个测量值的计数值

LostEdgeCounter1 OUTPU
T

UDINT 0 第一个测量值采集的周期时钟内，缺失边沿

的计数值

LostEdgeCounter2 OUTPU
T

UDINT 0 第二个测量值采集的周期时钟内，缺失边沿

的计数值

参见

超驰响应 V5：测量输入作业 (页 4327)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MeasuringInputCyclic：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：开始循环测量作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“Mode”= 0 且不含特定测量范围“MeasuringRange” = “FALSE”）时，使用“Execute”（信号和

启动点未显示）（如，在 MC-PreServo [OB67] 中调用）启动的“MC_MeasuringInputCyclic”
指令将执行一次上升沿测量。

对于在位置控制周期的第一个上升沿 ① 确定的实际位置，将通过“MeasuredValue1”进行输

出，计数变量“MeasuredValue1Counter”会加“1”。
对于在位置控制周期的第二个上升沿 ② 确定的实际位置，将通过“MeasuredValue2”进行输

出，计数变量“MeasuredValue2Counter”会加“1”。
如果在同一个位置控制周期 ③ 内出现其它上升沿，则会在 LostEdgeCounter1 和 
LostEdgeCounter2 中进行记录。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_AbortMeasuringInput V5 (S7-1500)

MC_AbortMeasuringInput：取消当前运行的测量作业 V5 (S7-1500)

说明

借助运动控制指令“MC_AbortMeasuringInput”，可中止活动的一次性或循环测量作业。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

有关“MC_AbortMeasuringInput”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：测量输入作业 
(页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_AbortMeasuringInput”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL 0 函数块已处理。测量作业已被取消激活。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：测量输入作业 (页 4327)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MC_OutputCam V5 (S7-1500)

MC_OutputCam：激活/取消激活输出凸轮 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_OutputCam”激活特定的输出凸轮。

根据输出凸轮的类型，以下输入参数生效：

• 距离输出凸轮

– “OnPosition”
– “OffPosition”

• 时基输出凸轮

– “OnPosition”
– “Duration”

使用参数“Mode”和“Direction”，可定义输出凸轮的操作模式和有效方向。

如果“MC_OutputCam.Enable” = TRUE，则会始终读取输入参数，并且输入参数会在下一个

位置控制周期内生效。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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发生工艺报警时，会在确认错误后再次对输出凸轮进行处理。

说明

启用输出凸轮

为了确保精确切换，在输出凸轮启动之前，输出凸轮必须启用至少两个应用周期。否则，基

于位置的输出凸轮将不精确，并且基于时间的输出凸轮不会打开。

请遵循基于位置的输出凸轮和基于时间的输出凸轮的开关行为。

适用于

• 输出凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 较高级别的工艺对象必须具备有效位置。

• 在非位置控制操作过程中，没有为轴输出设定值输出凸轮。

• 带有“MC_OutputCam.OnPosition”= 0 设置的设定值输出凸轮，在位置设定值 = 0 时进行

切换。

超驰响应

通过以下部分取消“MC_OutputCam”：
• 使用“MC_OutputCam.Enable”= FALSE，禁用输出凸轮

• 在用户程序的输出凸轮中，只能有一个“MC_OutputCam”函数块实例处于激活状态。对于

当前激活的输出凸轮上的第二个“MC_OutputCam”函数块实例，将被拒绝，并提示错误。

参数

下表列出了“MC_OutputCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

OutputCam INPUT TO_OutputCam - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE FALSE 已禁用输出凸轮。

TRUE 输出凸轮正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

OnPosition INPUT LREAL 0.0 输出凸轮的起始位置 [互连工艺对象的测量单

位]
对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

OffPosition INPUT LREAL 0.0 基于位置的输出凸轮的结束位置 [互连工艺对

象的测量单位]
对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

Duration INPUT LREAL 0.0 基于时间的输出凸轮的开启持续时间 [测量单

位：ms]
基于时间的输出凸轮的开启持续时间值必须

大于 0.0。
Mode INPUT DINT 1 操作模式

1 标准

输出凸轮功能（输出未反向）

2 输出凸轮功能（输出反向）

3 输出凸轮始终激活

（“Enable”= TRUE）
Direction INPUT DINT 1 输出凸轮的激活方向

1 正方向

2 负方向 
3 双向

CamOutput OUTPU
T

BOOL - 基于运动控制指令“MC_OutputCam”的上次

调用的状态显示

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 输出凸轮的处理过程处于激活状态。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MC_OutputCam：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：激活指定的输出凸轮类型。

A1 基于位置的输出凸轮

A2 基于时间的输出凸轮

使用“Enable”= TRUE 激活输出凸轮。输出凸轮的输出取决于该参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“Busy”= TRUE 用于指示输出凸轮的处理过程。

如果设置了激活方向“Direction”= 1（正向），则输出凸轮将执行以下操作，而与输该出凸轮

的类型设置无关：

• 基于位置的输出凸轮在“OnPosition”① 处开启，并在“OffPosition”② 处再次关闭。方向改

变时，输出凸轮关闭 ④。

• 基于时间的输出凸轮在“OnPosition”① 处开启，并在经过特定时间“Duration”③ 后再次关

闭。在特定的开启持续时间“Duration”内，开启的基于时间的输出凸轮将保持激活状态，

即使在反方向再次出现起始位置超行程的情况，亦如此。

使用“CamOutput”输出输出凸轮的切换状态。

“Enable”= FALSE 时，特定的输出凸轮类型将取消激活。“Busy”= FALSE 表示输出凸轮当前未

处理。

MC_CamTrack V5 (S7-1500)

MC_CamTrack：激活/取消激活凸轮轨迹 V5 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_CamTrack”启用凸轮轨迹的处理过程。

适用于

• 凸轮轨迹

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 较高级别的工艺对象必须具备有效位置。

• 在非位置控制操作过程中，没有为轴输出设定值输出凸轮。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

• 通过“MC_CamTrack.Enable”= FALSE 禁用凸轮轨迹，从而取消“MC_CamTrack”。
• 在用户程序的凸轮轨迹中，只能有一个“MC_CamTrack”函数块实例处于激活状态。对于

当前激活的凸轮轨迹上的第二个“MC_CamTrack”函数块实例，将被拒绝，并提示错误。

• 更改运动控制指令“MC_CamTrack”的参数时或在工艺数据块中重新计算凸轮轨迹。根据

所有参数设置处理凸轮轨迹。

参数

下表列出了“MC_CamTrack”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

CamTrack INPUT TO_CamTrack - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 凸轮轨迹已处理。

FALSE 凸轮轨迹已禁用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 1 0 当“Enable”= TRUE 时：

立即激活凸轮轨迹的处理过程。凸

轮轨迹数据立即生效

如果由于凸轮轨数据更改而导致轨

迹信号仍未设置，则之前激活的基

于位置的输出凸轮将被取消。

之前激活的基于时间的输出凸轮始

通常将被取消。

当“Enable”= FALSE 时：

立即完成凸轮轨迹的处理过程。立

即取消基于位置的输出凸轮/基于时

间的输出凸轮。

1 当“Enable”= TRUE 时：

立即/在下一个轨迹周期激活凸轮轨

迹处理过程：

• 首次激活凸轮轨迹时，会立即开

始凸轮轨迹的处理过程。

• 如果凸轮轨迹处理过程已激活，

则会输出当前凸轮轨迹，直至轨

迹周期结束。随后，新的凸轮轨

迹数据将生效。

当“Enable”= FALSE 时：

凸轮轨迹结束时，结束凸轮轨迹的

处理过程

2 当“Enable”= TRUE 时：

凸轮轨迹输出立即接通，并保持接

通状态

当“Enable”= FALSE 时：

立即关闭凸轮轨迹输出。

InvertOutput INPUT BOOL FALSE 反向输出

TRUE 轨迹输出的输出已反向。

FALSE 轨迹输出的输出未反向。

TrackOutput OUTPU
T

BOOL - 指示凸轮轨迹的切换状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 凸轮轨迹的处理过程处于激活状态。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MC_CamTrack：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：激活凸轮轨迹

① 轴参考位置

② 组态的输出凸轮无效

③ 开始周期性连续的凸轮轨迹

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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使用“Enable”= TRUE 激活凸轮轨迹。凸轮轨迹根据工艺数据块中设置的参数进行输出。

变量 值 说明

<TO>Parameter.
  CamTrackType 0 将该凸轮轨的输出凸轮类型指定为距离输出凸轮

ReferencePosition 20.0 为凸轮轨迹指定的轴基准位置

CamTrackLength 100.0 凸轮轨迹的特定长度

CamTrack[1].Existent TRUE 将凸轮轨的第一个距离输出凸轮指定为有效凸轮

CamTrack[1].OnPosition 10.0 该凸轮轨迹中第一个输出凸轮的起始位置

CamTrack[1].OffPosition 20.0 该凸轮轨迹中第一个输出凸轮的结束位置

CamTrack[2].Existent FALSE 将凸轮轨的第二个距离输出凸轮指定为无效凸轮

CamTrack[2].OnPosition 30.0 该凸轮轨迹中第二个输出凸轮的起始位置

CamTrack[2].OffPosition 50.0 该凸轮轨迹中第二个输出凸轮的结束位置

CamTrack[3].Existent TRUE 将凸轮轨的第三个距离输出凸轮指定为有效凸轮

CamTrack[3].OnPosition 60.0 该凸轮轨迹中第三个输出凸轮的起始位置

CamTrack[3].OffPosition 90.0 该凸轮轨迹中第三个输出凸轮的结束位置

同步运动 (S7-1500)

MC_GearIn V5 (S7-1500)

MC_GearIn：启动齿轮同步 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_GearIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动操作。

通过参数“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义用于同步的跟随轴的动态行为。

同步持续时间和距离与以下参数有关：

• “MC_GearIn”作业的开始时间

• 开始时跟随轴的动态值

• 用于同步的动态设置

• 引导轴的动态值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用参数“RatioNumerator”和“RatioDenominator”将传动比指定为两个整数之间的关系（分

子/分母）。

传动比的分子指定为正数或负数。这会产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。 

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GearIn”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：同步操作作业 (页 4326)”部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_GearIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

RatioDenominator INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
InGear OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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启动同步操作

要使用“MC_GearIn”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在相应参数中指定引导轴、跟随轴和传动比。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GearIn”作业。
跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InGear”参数的值为“TRUE”，则跟随轴进行同步并同步移
动到引导轴。参数“InGear”和“Busy”将显示值“TRUE”，直到“MC_GearIn”作业被其它运动控制作
业超驰为止。

参见

超驰响应 V5：同步操作作业 (页 4326)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4174 编程和操作手册, 11/2022

https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459
https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459


MC_GearIn：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：同步和切换主值

使用“Exe_1”，初始化“MC_GearIn”作业 (A1)。跟随轴 (TO_Slave) 将与引导轴 (TO_Master_1) 
进行同步。“InGear_1”会在时间 ① 处发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在时间 ②，将由另一个“MC_GearIn”作业 (A2) 超驰同步操作。将通过“Abort_1”发出中止信

号。跟随轴将与引导轴 (TO_Master_2) 进行同步。“InGear_2”会在时间 ③ 处发出跟随轴已

同步并与引导轴同步运动的信号。

MC_GearInPos V5

MC_GearInPos：通过特定同步位置启动齿轮传动 V5

说明

使用运动控制指令“MC_GearInPos”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动操作。同步操作

根据为引导轴和跟随轴指定的同步位置进行同步。

支持以下同步类型：

• 使用动态参数实现提前同步（“SyncProfileReference”= 0）
• 使用主值距离实现提前同步（“SyncProfileReference”= 1）
• 使用主值距离实现随后同步（“SyncProfileReference” = 3） 
使用参数“RatioNumerator”和“RatioDenominator”将传动比指定为两个整数之间的关系（分

子/分母）。

传动比的分子指定为正数或负数。这会产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。 

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 下，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 使用主值距离进行提前同步时，引导轴在启动作业时必须至少与同步位置

（“MasterSyncPosition”）相隔指定的距离（“MasterStartDistance”）。

超驰响应

有关“MC_GearInPos”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：同步操作作业 (页 4326)”部分。

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_GearInPos”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

RatioDenominator INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

MasterSyncPosition INPUT LREAL 0.0 引导轴的同步位置

当“SyncProfileReference”= 0、1 时：

引导轴的位置，各轴从该位置开始进行同步

并完成同步。

当“SyncProfileReference”= 3 时：

引导轴的位置，即开始同步的位置。

SlaveSyncPosition INPUT LREAL 0.0 跟随轴的同步位置

当“SyncProfileReference”= 0、1 时：

跟随轴的位置，各轴从该位置开始进行同步

并完成同步。

当“SyncProfileReference”= 3 时：

跟随轴的位置，分配给引导轴的同步位置。

SyncProfileReferenc
e

INPUT DINT 1 同步类型

0 使用动态参数实现提前同步

1 使用主值距离实现提前同步

2 预留

3 使用主值距离实现随后同步

4 预留

MasterStartDistanc
e

INPUT LREAL 1.0 当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

主值距离

当“SyncProfileReference”= 0 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Velocity INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

Acceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
当“SyncProfileReference”= 1、3 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SyncDirection INPUT DINT 3 同步方向

（适用于已激活模数设置的轴）

1 正方向

同步期间，跟随轴只能沿正向行进。

2 负方向

同步期间，跟随轴只能沿负向行进。

3 短距离

同步期间，跟随轴允许更改方向。

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

启动同步操作

要使用“MC_GearInPos”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定引导轴、跟随轴、传动比和同步位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GearInPos”作业。
跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InSync”参数的值为“TRUE”，则跟随轴进行同步并同步移
动到引导轴。参数“InSync”和“Busy”将显示值“TRUE”，直到“MC_GearInPos”作业被其它运动控
制作业超驰为止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

超驰响应 V5：同步操作作业 (页 4326)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_GearInPos：功能图 V5

功能图：使用动态参数/主值距离实现提前同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。“StartSync”用于显示同步开始。跟随轴 (TO_Slave) 将
通过特定的动态参数与引导轴 (TO_Master) 进行提前同步。系统对同步所需的距离进行计算。达到

特定的参考位置“MasterSyncPosition”和“SlaveSyncPosition”后，“InSync”会发出跟随轴已同步并与

引导轴同步运动的信号。

部分 使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。“StartSync”用于显示同步开始。跟随轴 (TO_Slave) 将
通过特定的主值距离（“MasterStartDistance”）与引导轴 (TO_Master) 进行同步。系统对同步所需

的动态响应进行计算。达到特定的参考位置“MasterSyncPosition”和“SlaveSyncPosition”后，“InSync”
会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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功能图：通过主值距离实现提前同步/随后同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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部分 使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。“StartSync”用于显示同步开始。跟随轴 (TO_Slave) 将
通过特定的主值距离（“MasterStartDistance”）与引导轴 (TO_Master) 进行同步。系统对同步所需

的动态响应进行计算。达到特定的参考位置“MasterSyncPosition”和“SlaveSyncPosition”后，“InSync”
会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

区域 使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。当到达指定的参考位置“MasterSyncPosition”时，通

过“StartSync”指示开始同步。跟随轴 (TO_Slave) 将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与引

导轴 (TO_Master) 进行随后同步。系统对同步所需的动态值进行计算。“InSync”用于表示跟随轴已

同步并同步移动到引导轴。

MC_PhasingRelative V5

MC_PhasingRelative：跟随轴上主值的相对偏移 V5

说明

通过运动控制指令“MC_PhasingRelative”，在使用“MC_GearIn”和“MC_GearInPos”进行齿轮传

动期间，将相对于现有主值偏移对跟随轴上的主值进行偏移。引导轴的位置不会受此影响。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义跟随轴运动的动态响应。

动态值会与同步操作运动的值相加。

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 使用运动控制指令“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”，将跟随轴与引导轴进行同步

（“MC_GearIn.InGear” = TRUE 或“MC_GearInPos.InSync” = TRUE）。

• 跟随轴已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_PhasingRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：同步操作作业 (页 4326)”
部分。

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用引导轴时，不会中止主值偏移。即使在减速制动阶段

和引导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_PhasingRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

PhaseShift INPUT LREAL 0.0 相对主值偏移

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴速度（添加到同步操

作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴减速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加加速度（添加到同

步操作运动中）

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已完成主值偏移。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

CoveredPhaseShift OUTPU
T

LREAL 0.0 “Busy” = TRUE 时：

显示到目前为止完成的主值偏移

启动相对主值偏移

要使用“MC_PhasingRelative”运动控制指令开始主值相对偏移，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“PhaseShift”参数指定主值相对偏移。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_PhasingRelative”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“CoveredPhaseShift”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

超驰响应 V5：同步操作作业 (页 4326)
MC_GearIn V5 (页 4170)
MC_GearInPos V5 (页 4176)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)
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4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4189

https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459
https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459


MC_PhasingRelative：功能图 V5

功能图：主值的相对偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在通过“MC_GearInPos” (A1) 进行激活的齿轮传动操作时，将使用“Exe”开始

“MC_PhasingRelative”作业 (A2)。通过加到同步操作运动的特定动态值执行主值偏移。

“Done”表示主值已成功偏移。通过“CoveredPhaseShift”指示作业所产生的主值偏移 50.0。在

工艺对象 <TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift 的变量中指示主值绝对偏移 50.0。引

导轴的运动不会受影响。

主值偏移后，会通过“Exe”再次开始“MC_PhasingRelative”作业 (A2)。通过加到同步操作运动

的特定动态值将再次执行主值偏移。“Done”表示主值已成功偏移。通过“CoveredPhaseShift”
指示作业所产生的主值偏移 50.0。在工艺对象 <TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift 
的变量中指示主值绝对偏移 100.0。

MC_PhasingAbsolute V5

MC_PhasingAbsolute：跟随轴上主值的绝对偏移 V5

说明

通过运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”，在使用“MC_GearIn”和“MC_GearInPos”进行齿轮

传动期间，对跟随轴上的主值进行偏移，并将该偏移用作绝对偏移。引导轴的位置不会受此

影响。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义跟随轴运动的动态响应。

动态值会与同步操作运动的值相加。

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 使用运动控制指令“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”，将跟随轴与引导轴进行同步

（“MC_GearIn.InGear” = TRUE 或“MC_GearInPos.InSync” = TRUE）。

• 跟随轴已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_PhasingAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：同步操作作业 
(页 4326)”部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用引导轴时，不会中止主值偏移。即使在减速制动阶段

和引导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_PhasingAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

PhaseShift INPUT LREAL 0.0 绝对主值偏移

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴速度（添加到同步操

作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴减速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加加速度（添加到同

步操作运动中）

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已完成主值偏移。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

AbsolutePhaseShift OUTPU
T

LREAL 0.0 “Busy” = TRUE 时：

显示到目前为止完成的主值偏移

启动绝对主值偏移

要使用“MC_PhasingAbsolute”运动控制指令开始主值绝对位移，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“PhaseShift”参数指定主值绝对偏移。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_PhasingAbsolute”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“AbsolutePhaseShift”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

超驰响应 V5：同步操作作业 (页 4326)
MC_GearIn V5 (页 4170)
MC_GearInPos V5 (页 4176)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_PhasingAbsolute：功能图 V5

功能图：主值的绝对偏移

指令
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在通过“MC_GearInPos” (A1) 进行激活的齿轮传动操作时，将使用“Exe”开始

“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2)。通过加到同步操作运动的特定动态值执行主值偏移。

“Done”表示主值已成功偏移。通过“AbsolutePhaseShift”指示作业所产生的主值偏移 50.0。在

工艺对象 <TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift 的变量中指示主值绝对偏移 50.0。引

导轴的运动不会受影响。

主值偏移后，会通过“Exe”再次开始“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2)。因为主值偏移 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift) 已经为 50.0，因此主值未偏移。

MC_CamIn V5

MC_CamIn：开始凸轮传动 V5

说明

使用运动控制指令“MC_CamIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动凸轮传动操作。同步操作根

据引导轴的指定同步位置进行同步。

将凸轮定义为，插补后位于起始位置 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue) 与结束位置 
(<TO>.StatusCam.EndLeadingValue) 之间。工艺对象组态中的主值和从值范围规范仅显示在

图形编辑器中。

使用“MasterSyncPosition”参数，可指定凸轮中相对于该凸轮起始位置的同步位置。同步位

置建立了主值和从值之间的关系，与同步的类型无关。“MasterSyncPosition”不为 0.0 时，可

在凸轮内移动同步位置而不更改凸轮的位置。

引导轴的同步位置由凸轮的起始位置以及“MasterSyncPosition”和“MasterOffset”参数产生。

通过“MasterOffset”参数，可设置凸轮主值的偏移量（使用“SyncProfileReference” = 0、1、3 
或 4）。这样，可确定该凸轮相对于同步操作功能中主值的位置。凸轮将根据该值移动到指

定位置范围。

下图显示了对主值、从值偏移值以及带有以下参数值的凸轮位置的基本影响：

• “MasterOffset” > 0
• 凸轮的起始位置 > 0 
• “MasterSyncPosition” > 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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① 凸轮的起始位置

定义的第一个插补点/凸轮第一段的起点 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue)
② 提前同步的主值距离（“MasterStartDistance”）
③ 相对于凸轮起始位置的引导轴的同步位置（“MasterSyncPosition”）
④ 随后同步的主值距离（“MasterStartDistance”）
⑤ 编辑凸轮的位置 

定义的 后一个插补点/凸轮 后一段的结束点 (<TO>.StatusCam.EndLeadingValue)

下图显示了使用参数“MasterScaling”和“SlaveScaling”缩放凸轮时的基本影响：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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主值

从值

支持以下同步类型：

• 使用动态参数或主值距离实现提前同步（“SyncProfileReference”= 0 或 1）
同步操作在到达引导轴的指定同步位置（“MasterSyncPosition”）之前即实现同步。当引

导轴达到同步位置时，引导轴和跟随轴同步移动。

要运行整个的凸轮，则需在“MasterSyncPosition”中指定值 0.0（默认值）。

• 直接同步设置（“SyncProfileReference”= 2）
同步操作立即设置为同步。使用“MasterSyncPosition”参数，在凸轮中设置准确的同步位

置。该设置主要适用于在静止状态下同步。

• 使用主值距离实现随后同步（“SyncProfileReference” = 3）
同步操作随后从引导轴的指定同步位置（“MasterSyncPosition”）开始同步。

• 使用主值距离从当前主值位置（“SyncProfileReference” = 4）开始进行随后同步

同步操作随后从引导轴的当前位置开始同步。 
引导轴或跟随轴处于停止状态或运动状态时，均可以开始同步。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4198 编程和操作手册, 11/2022



适用于

• 凸轮

• 同步轴

要求

• 引导轴、跟随轴和凸轮的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴、外部编码器或引导轴代理。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 下，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 已通过“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。

• 使用主值距离进行提前同步时，引导轴在启动作业时必须至少与同步位置

（“MasterSyncPosition”）相隔指定的距离（“MasterStartDistance”）。

超驰响应

有关“MC_CamIn”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：同步操作作业 (页 4326)”部分。

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4199



参数

下表列出了“MC_CamIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

MasterOffset INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference”= 0、1、3、4 时：

凸轮主值的偏移量

凸轮工艺对象未更改。

当“SyncProfileReference”= 2 时：

不相关

SlaveOffset INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference”= 0、1、3、4 时：

凸轮从值的偏移量

凸轮工艺对象未更改。

当“SyncProfileReference”= 2 时：

不相关

MasterScaling INPUT LREAL 1.0 缩放凸轮的主值

凸轮工艺对象未更改。

SlaveScaling INPUT LREAL 1.0 缩放凸轮的从值

凸轮工艺对象未更改。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

MasterSyncPosition INPUT LREAL 0.0 引导轴的同步位置

当“SyncProfileReference”= 0、1、2 时：

引导轴的位置（相对于凸轮的起始位置），

从该位置开始进行同步并完成同步。

该值必须介于凸轮的定义范围内。

当“SyncProfileReference”= 3 时：

引导轴的位置（相对于凸轮的起始位置），

从该位置开始进行同步

该值必须介于凸轮的定义范围内。

当“SyncProfileReference”= 4 时：

不相关

SyncProfileReferenc
e

INPUT DINT 1 同步曲线

0 使用动态参数实现提前同步

1 使用主值距离实现提前同步

2 直接同步设置

3 使用主值距离实现随后同步

4 使用主值距离从当前主值位置开始

进行随后同步

MasterStartDistanc
e

INPUT LREAL 0.0 当“SyncProfileReference”= 1、3、4 时：

主值距离

同步过程中的引导轴距离

当“SyncProfileReference”= 0、2 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Velocity INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4 时：

不相关

Acceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4 时：

不相关

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4 时：

不相关

Jerk INPUT LREAL -1.0 当“SyncProfileReference”= 0 时：

加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
当“SyncProfileReference”= 1、2、3、4 时：

不相关

ApplicationMode INPUT DINT 0 凸轮的应用

0 一次性/非循环

1 循环（从值端的绝对应用）

2 循环附加（在从值端连续附加）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SyncDirection INPUT DINT 3 同步方向

（适用于已激活模数设置的轴）

1 正方向

同步期间，跟随轴只能沿正向行进。

2 负方向

同步期间，跟随轴只能沿负向行进。

3 短距离

同步期间，跟随轴允许更改方向。

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

EndOfProfile OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到凸轮的末端。

循环使用凸轮时，针对在用户程序

中至少调用一次“MC_CamIn”的情况

进行显示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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启动同步操作

要使用“MC_CamIn”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定引导轴、跟随轴、使用的凸轮和同步位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_CamIn”作业。
跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InSync”参数的值为“TRUE”，则跟随轴进行同步并同步移
动到引导轴。凸轮循环应用时，参数“InSync”和“Busy”的值始终显示为“TRUE”，直至
“MC_CamIn”作业被其它运动控制作业超驰。凸轮进行非循环应用时，如果将参数
“EndOfProfile”的值设置为“TRUE”，则“InSync”和“Busy”参数的值将设置为“FALSE”。

参见

超驰响应 V5：同步操作作业 (页 4326)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令
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MC_CamIn：功能图 V5

功能图：通过动态参数/主值距离和凸轮开关实现提前同步

指令
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使用“Exe_1”，初始化“MC_CamIn”作业 (A1)。“StartSync_1”用于显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的动态参数提前与“Sync_1”范围内的凸轮 (Cam_1) 进行同步。系统对

指令
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同步所需的距离进行计算。当达到相对于凸轮起点的特定参考位置“MasterSyncPosition”后，

“InSync_1”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 
同步操作由另一个“MC_CamIn”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止信号。

“StartSync_2”用于显示同步开始。跟随轴将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与
“Sync_2”范围内的新凸轮 (Cam_2) 提前同步。在“Sync_2”范围内，轴不跟随凸轮“Cam_1”。
系统会对同步所需的动态响应进行计算。当达到相对于凸轮起点的特定参考位置

“MasterSyncPosition”后，“InSync_2”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

功能图：通过主值距离和开关凸轮实现提前同步/随后同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用“Exe_1”，初始化“MC_CamIn”作业 (A1)。“StartSync_1”用于显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与“Sync_1”范围内的凸轮 (Cam_1) 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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提前同步。系统对同步所需的动态响应进行计算。当达到相对于凸轮起点的特定参考位置

“MasterSyncPosition”后，“InSync_1”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 
同步操作由另一个“MC_CamIn”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止信号。当到达相对

于凸轮盘起点的指定参考位置“MasterSyncPosition”时，通过“StartSync_2”指示开始同步。跟

随轴随后将通过特定的主值距离“MasterStartDistance”与“Sync_2”范围内的新凸轮 (Cam_2) 
同步。在“Sync_2”范围内，轴不会跟随凸轮“Cam_1”。系统对同步所需的动态响应进行计算。

“InSync_2”用于表示跟随轴已同步并同步移动到引导轴。

MC_SynchronizedMotionSimulation V5

MC_SynchronizedMotionSimulation：仿真同步操作 V5

说明

通过运动控制指令“MC_SynchronizedMotionSimulation”，对跟随轴上活动的同步操作进行

仿真。因此，使用“MC_Power”禁用跟随轴时，同步操作将保持激活。再次启用后，跟随轴

无需再次同步。

通过开始“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业，同步操作的速度设定值将设为零。如

果在开始仿真时跟随轴上的重叠移动处于激活状态，则会继续输出该重叠移动的设定值。

会为驱动装置输出在同步操作仿真期间开始的运动作业设定值。 
如果仿真结束时跟随轴的位置不同于仿真开始时的位置，则会触发设定值阶跃变化。

适用于

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 跟随轴是同步轴。

• 对于“同步“状态 (<TO>.StatusWord.X22 = TRUE) 下的工艺对象，同步操作处于激活状

态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

其它任何运动控制作业不会中止“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业的执行。仿真的

同步操作保持为激活状态，即使通过“MC_Power.Enable”= FALSE 或“MC_Stop”禁用跟随轴

时，亦如此。

重启工艺对象时会停止仿真，并会中止同步操作。

新作业“MC_SynchronizedMotionSimulation”不会中止任何其它运动控制作业。

“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable” = TRUE 时，将拒绝同步操作作业。

参数

下表列出了“MC_SynchronizedMotionSimulation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_Synchronous‐
Axis

- 跟随轴工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 已开始对同步操作进行仿真。

FALSE 已停止对同步操作进行仿真。

InSimulation OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 正在对同步操作进行仿真

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

禁用跟随轴时，会继续同步操作

为了不通过“MC_SynchronizedMotionSimulation”运动控制指令停止同步操作，禁用跟随轴

时，请按以下步骤进行操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“Slave”参数指定跟随轴。

3. 使引导轴进入静止状态（例如，通过“MC_Halt”实现）。

4. 通过“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable”== TRUE，开始对跟随轴上的同步操作进行
仿真。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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5. “InSimulation”参数显示值 TRUE 时，禁用跟随轴。仿真过程中，同步操作保持为激活状态。

6. 要在跟随轴启用后再次复位同步操作，请通过“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable”
= FALSE 停止同步操作仿真。
同步操作仿真已停止。跟随轴随引导轴而动，无需重新同步。

参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MC_LeadingValueAdditive V5

MC_LeadingValueAdditive：指定附加主值 V5

说明

通过运动控制指令“MC_LeadingValueAdditive”，除了跟随轴的有效主值以外，还可以循环指

定附加主值。

附加主值包括位置、速度和加速度。对指定值的更改将立即生效，而无需考虑动态限值。

可通过参数“Position”指定附加位置值。可通过参数“Velocity”指定附加速度值。可通过参数

“Acceleration”指定附加加速度值。

参数“Enable”= TRUE 时，附加值有效。只要参数“Busy”= TRUE，值就有效。“Enable”= FALSE 
时，附加主值会失效。

适用于

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用或在使用“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业仿真。

超驰响应

有关“MC_LeadingValueAdditive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：同步操作作业 
(页 4326)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果同步操作由另一个同步操作超驰，则附加主值将保持有效。

“MC_LeadingValueAdditive”作业由“MC_Reset”作业通过设置“Restart”= TRUE 中止。

参数

下表列出了“MC_LeadingValueAdditive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SynchronousA
xis

- 附加值所作用的工艺对象。

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 主值适用。

FALSE 主值不适用。

Position INPUT LREAL 0.0 附加位置值

Velocity INPUT LREAL 0.0 附加速度值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 附加加速度值

遵循动态限值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 附加值有效。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：同步操作作业 (页 4326)
运动控制作业的超驰响应 V5 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令
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MC_LeadingValueAdditive V5：功能图

功能图：指定附加主值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4215



部分 “Exe”= TRUE 时，“MC_GearInPos”作业 (A1) 在通过动态参数提前同步时启动。同时，

“MC_LeadingValueAdditive”作业 (A2) 会在“En”= TRUE 时启动。

引导轴 (TO_Master) 用于计算有效主值 (EffectiveLeadingValue.Position) 和开始同步的时间。当 A1 
作业显示“StartSync”= TRUE 时，跟随轴 (TO_Slave) 会通过给出的特定动态参数进行同步。

附加主值在用户程序中不断增加，可添加到有效主值中，并能够增加跟随轴的动态响应。当附加主

值减小时，跟随轴的动态响应也将减小。如果附加主值为 0.0，则有效主值将跟随引导轴的主值。

跟随轴同步到原始同步位置，作业 A1 显示“InSync”= TRUE。作业 A2 在“En”= FALSE 时终止。

部分 “En”= TRUE 时，“MC_LeadingValueAdditive”作业 (A2) 会在同步操作作业之前启动。用户程序将附

加主值连续增加到值“100.0”。“Exe”= TRUE 时，“MC_GearInPos”作业 (A1) 会在通过主值距离提前同

步时启动。

引导轴用于计算有效主值 (EffectiveLeadingValue.Position)。当有效主值达到“200.0”时，同步开

始，并且 A1 作业显示“StartSync”= TRUE。此时，引导轴达到值“100.0”。跟随轴已同步。同步位置

移动附加主值。

一旦“InSync”= TRUE，附加主值便会持续减小。当主值 (TO_Master.Position) 从 200.0 增加到 300.0 
时，附加主值 (AddValue) 会从 100.0 减小到 0.0。有效主值保持在 200.0，跟随轴不动。

如果附加主值为 0.0，则有效主值将跟随引导轴的主值。取消移位，并继续跟随轴的运动。作业 A2 在
“En”= FALSE 时终止。

凸轮

MC_InterpolateCam V5

MC_InterpolateCam：内插凸轮 V5

说明

通过运动控制指令“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。

插补操作将关闭凸轮既定插补点与区域间的间隔。在定义的范围内，使用以下从值对凸轮进

行插补：

• 定义的第一个插补点/凸轮第一段的起点 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue)
• 定义的 后一个插补点/凸轮 后一段的结束点 (<TO>.StatusCam.EndLeadingValue)
完成插补后，会为定义范围内的各个值分配数值范围中的确切值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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插补类型用于定义如何插补缺失的范围。插补类型在工艺对象组态中指定。支持以下插补方

式：

• 直线插补

• 三次样条插补

• 贝塞尔样条插补

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 凸轮当前未处于使用状态（例如，用于凸轮运动）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_InterpolateCam”作业的执行。

• 新作业“MC_InterpolateCam”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_InterpolateCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已对凸轮进行插补。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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插补凸轮

要使用“MC_InterpolateCam”运动控制指令对凸轮进行插补，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“Cam”参数指定要进行插补的凸轮。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_InterpolateCam”作业。
已对凸轮进行插补。“Done”参数的值为“TRUE”时，表示插补过程完成。

参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MC_GetCamLeadingValue V5

MC_GetCamLeadingValue：读取凸轮的主值 V5

说明

通过运动控制指令“MC_GetCamLeadingValue”，可从凸轮中读取为从值定义的主值。

可以为不同的主值定义相同的从值，因此，可以通过“ApproachLeadingValue”参数指定主值

的近似值。 

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已对凸轮进行插补。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GetCamLeadingValue”作业的执行。

• 新作业“MC_GetCamLeadingValue”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_GetCamLeadingValue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

FollowingValue INPUT LREAL 0.0 待读取主值的从值

ApproachLeadingVa
lue

INPUT LREAL 0.0 搜索的主值的近似值

如果该从值在凸轮中多次使用，则可用于限

制搜索的主值。 
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已读取主值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

Value OUTPU
T

LREAL - 读取主值（位置）

（“Done”= TRUE 时有效）

读取一个主值

要使用“MC_GetCamLeadingValue”运动控制指令从凸轮中读取主值，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数，为搜索的主值指定凸轮、从值和近似值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GetCamLeadingValue”作业。
“Done”参数的值为“TRUE”时，表示主值已确定。主值的计算可能需要几个周期。通过参数
“Value”输出主值。

参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_GetCamFollowingValue V5

MC_GetCamFollowingValue：读取凸轮盘的从值 V5

说明

使用运动控制指令“MC_GetCamFollowingValue”，从凸轮中针对主值读取从值以及从值的一

阶和二阶导数。

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已对凸轮进行插补。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GetCamFollowingValue”作业的执行。

• 新作业“MC_GetCamFollowingValue”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_GetCamFollowingValue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

LeadingValue INPUT LREAL 0.0 待读取从值的主值

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 从值已读取。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

Value OUTPU
T

LREAL - 读取从值（位置）

（“Done”= TRUE 时有效）

FirstDerivative OUTPU
T

LREAL - 所读取从值的一阶导数

（“Done”= TRUE 时有效）

SecondDerivative OUTPU
T

LREAL - 所读取从值的二阶导数

（“Done”= TRUE 时有效）

读取一个从值

要使用“MC_GetCamFollowingValue”运动控制指令从凸轮中读取主值，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定凸轮和主值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GetCamFollowingValue”作业。
“Done”参数的值为“TRUE”时，表示从值已读取。通过“Value”、“FirstDerivative”和
“SecondDerivative”参数输出从值和导数。

参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MotionIn

MC_MotionInVelocity V5

MC_MotionInVelocity：指定运动设定值 V5

说明

可使用运动控制指令“MC_MotionInVelocity”，为速度和加速度指定可循环应用的已计算运动

设定值以作为轴的基本运动。在此，系统不会计算速度曲线，而直接使用工艺对象中的数值。

动态限制无效。使用“MC_MoveSuperimposed”作业 (页 4136)，可对“MotionIn”进行的运动

设置进行叠加。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数“Velocity”用于指定所需速度；参数“Acceleration”则用于指定所需的加速度。当参数

“Enable”= TRUE 且至少需要指定“Velocity”参数的值时，速度设定值和加速度设定值有效。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_MotionInVelocity”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 
(页 4324)”部分。

说明

可能的动态偏差

当“MotionIn”指令被另一运动控制指令覆盖时，请注意与速度和加速度有关的一致性规范。

当“MotionIn”指令被覆盖时，请确保新的加速度规范与当前有效加速度相协调，因为将应用

后一个有效加速度值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_MotionInVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 在下降沿结束作业

如果参数从“TRUE”设置为“FALSE”，
则设定值设置为 0.0。

Velocity INPUT LREAL 0.0 速度设定值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 加速度设定值

遵循动态限值。

PositionControlled INPUT BOOL TRUE TRUE 位置控制模式

FALSE 受控运行

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInVelocity：功能图 V5

功能图：指定运动设定值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 “Enable_1 = TRUE”时，工艺对象在 MC-PreServo-clock 速度“Vel_1”和加速度“Acc_1”之间循

环指定。相关技术数据将作为速度“TO_1.Velocity”的设定值和加速度“TO_1.Acceleration”
的设定值直接应用，而无需再计算速度曲线。

由于位置监控“PosContr_1”设置为 FALSE，因此无法确定跟随误差

“TO_1.StatusPositioning.FollowingError”。
区域 “Enable_1”设置为 FALSE 时，不使用速度和加速度相关技术数据。

在时间 ① 时，“Enable_1”将设置为 TRUE。由于位置监控“PosContr_1”设定为 TRUE，因此

可确定跟随误差“TO_1.StatusPositioning.FollowingError”。
速度技术数据“Vel_1”和加速度默认值“Acc_1”会导致设定值跳变超出所允许的 大跟随误

差。使用主动位置滞后监视时，将输出工艺报警 521，并禁用该工艺对象。取消激活跟随

误差监视时，将以 大动态值进行设定值跳变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInPosition V5

MC_MotionInPosition：指定运动设定值 V5

说明

可使用运动控制指令“MC_MotionInPosition”，为位置、速度和加速度指定可循环应用的运动

设定值以作为轴的基本运动。在此，系统不会计算速度曲线，而直接使用工艺对象中的数值。

动态限制无效。使用“MC_MoveSuperimposed”作业 (页 4136)，可对“MotionIn”进行的运动

设置进行叠加。

使用参数“Position”指定设定位置。使用“Velocity”参数，可指定速度设定值。使用

“Acceleration”参数，可指定加速度设定值。

当速度预控制被激活时，速度设定值被用作预控制值。当参数“Enable”= TRUE 且至少指定

“Position”和“Velocity”参数的值时，位置设定值、速度设定值和加速度设定值有效。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_MotionInPosition”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 
(页 4324)”部分。

说明

可能的动态偏差

当“MotionIn”指令被另一运动控制指令覆盖时，请注意与速度和加速度有关的一致性规范。

当“MotionIn”指令被覆盖时，请确保新的加速度规范与当前有效加速度相协调，因为将应用

后一个有效加速度值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_MotionInPosition”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 在下降沿结束作业

如果参数从“TRUE”设置为“FALSE”，
则设定值设置为 0.0。 近指定的值

仍对位置设定值保持有效。

Position INPUT LREAL 0.0 位置设定值

Velocity INPUT LREAL 0.0 速度设定值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 加速度设定值

遵循动态限值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (页 4324)
《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://

support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInPosition：功能图 V5

功能图：指定运动设定值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 “Enable_1 = TRUE”时，工艺对象在 MC-PreServo-clock 位置“Pos_1”、速度“Vel_1”和加速度

“Acc_1”之间循环指定。相关技术数据将作为位置“TO_1.Position”的设定值、速度

“TO_1.Velocity”的设定值和加速度“TO_1.Acceleration”的设定值直接应用，而无需再计算

速度曲线.。
区域 “Enable_1”设置为 FALSE 时，不使用位置、速度和加速度相关技术数据。

在时间 ① 时，“Enable_1”将设置为 TRUE。位置设置默认值“Pos_1”导致设定值跳变超出所

允许的 大跟随误差。使用主动位置滞后监视时，将输出工艺报警 521，并禁用该工艺对

象。取消激活跟随误差监视时，将以 大动态值进行设定值跳变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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扭矩数据 (S7-1500)

MC_TorqueAdditive V5 (S7-1500)

MC_TorqueAdditive：指定附加扭矩 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_TorqueAdditive”，可以为向其分配工艺对象的驱动器指定一个附加

扭矩。扭矩数据将通过报文 750 进行传递。

参数“Value”可用于指定附加扭矩设定值。附加扭矩设定值参数正在超驰。附加扭矩的值可以

为正值们也可以为负值。如果反转工艺对象的设定值，则附加扭矩值也会反转并传送到驱动

装置。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

• 驱动器通过 PROFIdrive 报文连接。

• 报文 750 已组态。

报文 750 适用于 SINAMICS 驱动器 V4.9 及更高版本。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_TorqueAdditive”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueAdditive”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_TorqueAdditive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 传递到驱动器的附加扭矩为零。

Value INPUT LREAL 0.0 附加扭矩设定值

允许值：

-1.0E12 到 1.0E12
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueAdditive：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：激活/取消激活附加扭矩设定值

区域 通过“Enable_1 = TRUE”，可为分配给工艺对象的驱动器指定附加扭矩设定值“Value_1”。此

设置使用报文 750 传送到驱动器参数“p1511 - Supplementary torque 1”。
区域 通过“Enable_1 = TRUE”，可为分配给工艺对象的驱动器指定附加扭矩设定值“Value_1”。此

设置使用报文 750 传送到驱动器参数“p1511 - Supplementary torque 1”。先增加附加扭矩

设定值。在时间 ① 时，在附加扭矩设定值重新降低前，“Enable_1”已设置为 FALSE。降低

的扭矩设定值将直接传送到驱动器中。

MC_TorqueRange V5 (S7-1500)

MC_TorqueRange：设置扭矩上下限值 V5 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_TorqueRange”，可为分配给该工艺对象的驱动装置指定扭矩的上限

和下限。扭矩数据将通过报文 750 进行传递。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数“UpperLimit”用于指定扭矩的上限；参数“LowerLimit”则用于指定扭矩的下限。扭矩限值

规范可用于对运动进行滤波处理。如果反转工艺对象的设定值，则扭矩的上限值和下限值也

会反转并传送到驱动装置。

如果扭矩上限和下限有效，则默认情况下将禁用以下监视和限制：

• 跟随误差监视

• 定位和停止监视的时间限制

如果在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 扭矩限制”(Technology object > Configuration 
> Extended parameters > Limits > Torque limit) 下选择了“保持位置相关的监视启用”(Leave 
position-related monitoring enabled) 选项，则监视功能仍然有效。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 驱动装置通过 PROFIdrive 报文连接。

• 报文 750 已组态。

报文 750 适用于 SINAMICS 驱动装置 V4.9 及更高版本。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_TorqueRange”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueRange”不会中止任何激活的运动控制作业。

• 如果通过“MC_TorqueLimiting”作业激活扭矩限值，则系统将拒绝“MC_TorqueRange”作业

并显示一条错误消息。反之亦然。这些功能不能相互超驰。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_TorqueRange”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 参数设置为 TRUE 时，使用指定的

值。

FALSE 扭矩上限值和下限值不会传送到驱

动装置。

UpperLimit INPUT LREAL 1.0 E12 扭矩上限（用组态的测量单位表示）

允许的值范围：

-1.0 E12 到 1.0 E12
参数“UpperLimit”的值必须大于参数

“LowerLimit”的值。

LowerLimit INPUT LREAL -1.0 E12 扭矩下限（用组态的测量单位表示）

允许的值范围：

-1.0 E12 到 1.0 E12
参数“LowerLimit”的值必须小于参数

“UpperLimit”的值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueRange：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：设置扭矩上下限值

通过“Enable_1 = TRUE”，可为分配给该工艺对象的驱动装置指定扭矩上限“UpperLimit_1”和
扭矩下限“LowerLimit_1”。这些设置将使用报文 750 直接传送到驱动装置参数“p1522 -
 Torque limit upper”和“p1523 - Torque limit lower”中。如果将“Enable_1”复位为 FALSE，则

扭矩的上限和下限不再有效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueLimiting V5 (S7-1500)

MC_TorqueLimiting：激活/禁用力/力矩限制/固定挡块检测 V5 (S7-1500)

说明

运动控制指令“MC_TorqueLimiting”可激活并指定力矩/扭矩限制和固定挡块检测的参数。通

过固定挡块检测，可实现“运动到固定挡块”和位置控制的运动作业。在轴组态中，可以组

态力/力矩限制是与驱动装置侧相关，还是与负载侧相关。

在进行运动控制工作之前和进行该作业的过程中，可激活和取消激活运动控制指令

“MC_TorqueLimiting”的功能。

力/力矩限制适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

力/力矩限制的要求

• 已正确组态工艺对象和驱动装置的基准力矩。

• 该工艺对象没有会导致启用未决错误（该工艺对象无须启用）。

• 驱动装置必须支持减小力/力矩。只有带 SIEMENS 报文 10x 的 PROFIdrive 驱动装置才支

持力/力矩限制。

• SINAMICS 驱动装置中的互连：

– P1522 与 100 % 的固定值

– P1523 需互连到固定值 -100%（如，通过互连固定值参数 P2902[i]）。

– P1544 行进至固定挡块 100% 位置期间的力矩/力减小分析（默认）

– P2194 参数“InLimitation”的阈值必须 < 100%（默认值为 90%） 

固定挡块检测适用于

• 同步轴

• 定位轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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固定挡块检测的要求

• 固定挡块检测只能用于位置控制的轴。对于固定挡块检测，该轴必须启用为位置控制轴。

运动控制作业必须作为位置控制型作业进行执行。

• 工艺对象已正确组态。

• 当使用支持力/力矩限制的驱动装置和报文时，必须针对工艺对象正确组态驱动装置的参

考扭矩。

• 该工艺对象没有会导致启用未决错误（该工艺对象必须启用）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_TorqueLimiting”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueLimiting”不会中止任何激活的运动控制作业。

• 如果通过“MC_TorqueRange”作业激活扭矩上限和下限，则系统将拒绝

“MC_TorqueLimiting”作业并显示一条错误消息，反之亦然。这些功能不能相互超驰。

参数

下表列出了“MC_TorqueLimiting”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_PositioningAxis
TO_SynchronousA
xis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 激活与输入参数“Mode”对应的功能

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Limit INPUT LREAL -1.0 力/力矩限制值（采用组态的测量单位）1)

如果驱动装置和报文不支持力/力矩限制，则

指定值不具备相关性。

≥ 0.0 使用在参数中指定的值。

< 0.0 使用在“力矩限制”(Torque 
limiting) 组态窗口中组态的值。

变量力矩限制： 
<TO>.TorqueLimiting.LimitDefault
s.Torque 
变量力限制： 
<TO>.TorqueLimiting.LimitDefault
s.Force

Mode INPUT DINT 0 0 力/力矩限制 1)

1 固定挡块检测 1)

如果驱动装置和报文支持力/力矩限

制，则该部分适用。

InClamping OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE “Mode” = 1：
驱动装置保持在固定挡块位置处

（夹紧 2)）。轴位置位于定位容差范

围内。

InLimitation OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE “Mode” = 0 和 1：
驱动装置至少在扭矩限值的阈值

（默认 90%）下运行。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

1) 如果“Enable”= TRUE，则在循环调用运动控制指令时，还将应用输入参数“Limit”和“Mode”的更改。

2) 如果“InClamping”= TRUE，则会取消所有运动和同步作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档的“错误检测运动控制指令”部分。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109766459)

MC_TorqueLimiting：功能图 V5 (S7-1500)

功能图：达到力矩限值时暂停轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，将在激活扭矩限制“MC_TorqueLimiting”(A1) 的轴上执行作业“MC_Halt”(A2)。
扭矩限值仍激活（“MC_TorqueLimiting.Enable” = TRUE），累积的跟随误差将保留并随时间

逐渐降低。实际速度为“0.0”且超出停止窗口中的 短停留时间时，变量“MC_Halt.Done”的值

将为“TRUE”。如果激活位置监视功能，则还会监视是否到达目标位置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能图：带固定挡块检测的力矩限制（模式 = 1）

定位容差

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，作业“MC_TorqueLimiting”(A1) 将通过“En_1”进行初始化。并在激活扭矩限制

的轴上执行作业“MC_MoveVelocity”(A2)。扭矩限制仍激活“MC_TorqueLimiting.Enable” = 
TRUE。达到跟随误差的限值 ② 时，“MC_MoveVelocity”作业将由“Abort” = TRUE 中止。驱动

器保持在固定挡块位置处（夹紧）。该轴的实际位置位于定位容差范围内。作业

“MC_MoveVelocity”将通过两个变量“Execute” = TRUE 和“Direction_2” = TRUE 再次调用，且

轴将按照恒定速度沿相反方向运动。达到定位容差 ③ 时，夹紧力减小。在时间 ④ 时，扭

矩限制取消。

运动系统的运动

MC_GroupInterrupt V5

MC_GroupInterrupt：中断运动执行 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_GroupInterrupt”，可中断运动系统工艺对象上执行的运动。通过作业

“MC_GroupContinue”，可继续执行被中断的运动系统的运动。

如果运动系统已停止，则则后续运动作业的运动执行也将中断。之后，新的运动作业将作为

未决作业排列作业序列中。

使用参数“Mode”，可指定保持的动态特性。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GroupInterrupt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动命令 
(页 4327)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_GroupInterrupt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 使用待中断运动作业的动态进行停

止

1 通过运动系统的运动的 大动态参

数进行停止 
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupContinue V5

MC_GroupContinue：继续运动执行 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_GroupContinue”，可继续执行之前由作业“MC_GroupInterrupt”中断

的运动机构的运动。如果运动机构通过作业“MC_GroupInterrupt”停止，则运动机构的运动

仍将继续。

仅当工艺对象的状态为“Interrupted”时，“MC_GroupContinue”作业才有效。

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GroupContinue”作业的执行。

• 一个新的“MC_GroupContinue”作业会中止当前的“MC_GroupInterrupt”作业。

• 有关“MC_GroupContinue”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动命令 
(页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_GroupContinue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

MC_GroupContinue：功能图 V5

功能图：继续执行运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

在时间 ① 时，“MC_MoveLinearAbsolute”作业被“MC_GroupInterrupt”作业 (A2) 中断。运动

系统处于“Interrupted”状态。“Mode = 0”时，运动可由作业“MC_MoveLinearAbsolute”的动态

值停止。通过“Done_2”报告“MC_GroupInterrupt”作业的完成。

在时间 ② 时，作业“MC_GroupContinue”(A3) 将继续“MC_MoveLinearAbsolute”作业的执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupStop V5

MC_GroupStop：停止运动 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_GroupStop”，可停止和中止运动系统工艺对象上当前的运动。如果

运动已由“MC_GroupInterrupt”中断，则将中止运行。作业序列中所有未决的作业也将被作业

“MC_GroupStop”中止。“Execute”参数设置为 TRUE 时，将拒绝运动系统作业（“ErrorID”
= 16#80CD）。

使用参数“Mode”，可指定停止运动的动态特性。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GroupStop”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动命令 
(页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_GroupStop”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 使用待中断运动作业的动态进行停

止

1 通过运动系统的运动的 大动态参

数进行停止

当动态调整被激活时，运动的动态

值也将减小，从而不会超过轴的动

态限制。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupStop：功能图 V5

功能图：停止运动

通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，作业“MC_GroupStop”(A2) 将中止“MC_MoveLinearAbsolute”作业的执行。通

过“Abort_1”发出作业中止信号。“Mode = 0”时，运动可由作业“MC_MoveLinearAbsolute”的
动态值停止。通过“Done_2”报告“MC_GroupStop”作业的完成。

MC_MoveLinearAbsolute V5

MC_MoveLinearAbsolute：线性轨迹运动的运动系统定位 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveLinearAbsolute”，可以将运动系统以圆周运动移动到绝对位

置。笛卡尔定向也是绝对的。

移动过程中的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定义。而定

向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关“MC_MoveLinearAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动命

令 (页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveLinearAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 指定参考坐标系中的目标绝对坐标

  Position[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Position[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Position[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Position[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

DirectionA INPUT DINT 3 笛卡尔坐标的运动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

CoordSystem INPUT DINT 0 指定目标位置和目标方向的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  过渡参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4253



参数 声明 数据类型 默认值 说明

DynamicAdaption INPUT DINT -1 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveLinearAbsolute：功能图 V5

功能图：线性轨迹运动的运动系统定位

1

通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，初始化附加作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A2)。由于

“MC_MoveLinearAbsolute”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 2”，因此运动过渡将以两个作业中较慢的速度进行滤波处理。到达目标

位置后，通过“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveLinearRelative V5

MC_MoveLinearRelative：线性轨迹运动的运动系统相对定位 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveLinearRelative”，可将运动系统（基于线性轨迹）相对于作业处

理开始时存在的某个位置进行移动。笛卡尔坐标也是相对的。

移动过程中的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定义。而定

向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveLinearRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动命

令 (页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveLinearRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 指定参考坐标系中的目标相对坐标

  Distance[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Distance[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Distance[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Distance[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CoordSystem INPUT DINT 0 指定目标位置和目标方向的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

- 过渡参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

DynamicAdaption INPUT DINT -1.0 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveLinearRelative：功能图 V5

功能图：线性轨迹运动的运动系统相对定位

1

通过作业“MC_MoveLinearRelative”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，初始化附加作业“MC_MoveLinearRelative”(A2)。由于

“MC_MoveLinearRelative”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 5”，因此运动过渡将以两个作业中较快的速度进行滤波处理。到达目标

位置后，通过“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveCircularAbsolute V5

MC_MoveCircularAbsolute：圆周轨迹运动的运动系统定位 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”，可以将运动系统以圆周运动移动到绝对位

置。笛卡尔定向也是绝对的。

使用“CircMode”参数指定圆周轨迹的定义：

• 通过中间点和终点

使用参数“AuxPoint”，可指定一个圆周轨迹中间点，通过该点逐渐逼近参数“EndPoint”中
指定的终点。圆周轨迹可通过起点、中间点和终点进行计算。在此，仅 360° 以下的圆周

轨迹可行进。

• 通过圆心和主平面中的角度

使用参数“AuxPoint”，可定义该圆的中心点。圆周轨迹的终点则通过“Arc”参数中指定的角

度计算得出。使用参数“PathChoice”，可指定圆周轨迹正向行进或负向行进。使用参数

“CirclePlane”，可指定圆周轨迹行进的主平面。

• 通过半径和主平面中的终点

参数“EndPoint”用于指定圆周轨迹的终点；而参数“Radius”则用于指定圆周轨迹的半径。

根据半径，由“CirclePlane”参数定义的平面中 多支持 4 个圆周轨迹。使用参数

“PathChoice”，可指定待移动的圆周轨迹。

运动系统运动期间的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定
义。而定向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveCircularAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动

命令 (页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveCircularAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

CircMode INPUT DINT 0 圆周轨迹的定义

0 “AuxPoint”参数中指定的位置矢量

用于定义圆周轨迹上的某个点。

1 圆心则由“AuxPoint”参数中所指定

的位置定义。

2 “Radius”和“EndPoint”参数用于定

义圆弧段。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

AuxPoint INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 圆周轨迹的辅助点

• 当“CircMode”= 0 时：圆周轨迹上的点

• 当“CircMode”= 1 时：圆周轨迹的中心

点

• 当“CircMode”= 2 时：不相关

  AuxPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

AuxPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

AuxPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 指定参考坐标系中的目标位置

当“CircMode”= 1 时：

仅与“EndPoint[4]”相关

  EndPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

EndPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

EndPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

PathChoice INPUT DINT 0 圆周轨迹的方向

当“CircMode”= 0 时：

不相关

当“CircMode”= 1 时：

0 正旋转方向

1 负方向旋转

当“CircMode”= 2 时：

0 较短的正向圆弧段

1 较短的负向圆弧段

2 较长的正向圆弧段

3 较长的负向圆弧段

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CirclePlane INPUT DINT 0 圆周轨迹的主平面

当“CircMode”= 0 时：

不相关

当“CircMode”= 1 和 2 时：

0 x-z 平面

1 y-z 平面

2 x-y 平面

Radius INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 2 时：

圆周运动的半径

Arc INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 1 时：

圆周运动的角度

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

DirectionA INPUT DINT 3 笛卡尔坐标的运动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  跳转参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

DynamicAdaption INPUT DINT -1.0 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveCircularAbsolute：功能图 V5

功能图：圆周轨迹运动的运动系统定位

在功能图中，可以看到以下运动系统运动的 A1 和 A2 部分：

1

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

在时间 ① 时，初始化作业“MC_MoveCircularAbsolute”(A2)。由于

“MC_MoveCircularAbsolute”作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 2”，因此运动过渡将以两个作业中较慢的速度和倒圆间隙 d1 进行滤波处

理。圆周运动由“CircMode = 1”、半径 r 和终点 (x2|y2|z2) 确定。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveCircularRelative V5

MC_MoveCircularRelative：圆周轨迹运动的运动系统相对定位 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveCircularRelative”，可以将运动系统以圆周运动移动到相对位

置。笛卡尔坐标也是相对的。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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使用“CircMode”参数指定圆周轨迹的定义：

• 通过中间点和终点

使用参数“AuxPoint”，可指定一个圆周轨迹中间点，通过该点逐渐逼近参数“EndPoint”中
指定的终点。圆周轨迹可通过起点、中间点和终点进行计算。在此，仅 360° 以下的圆周

轨迹可行进。

• 通过圆心和主平面中的角度

使用参数“AuxPoint”，可定义该圆的中心点。圆周轨迹的终点则通过“Arc”参数中指定的角

度计算得出。使用参数“PathChoice”，可指定圆周轨迹正向行进或负向行进。使用参数

“CirclePlane”，可指定圆周轨迹行进的主平面。

• 通过半径和主平面中的终点

参数“EndPoint”用于指定圆周轨迹的终点；而参数“Radius”则用于指定圆周轨迹的半径。

根据半径，由“CirclePlane”参数定义的平面中 多支持 4 个圆周轨迹。使用参数

“PathChoice”，可指定待移动的圆周轨迹。

运动系统运动期间的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定
义。而定向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关“MC_MoveCircularRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动

命令 (页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveCircularRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

CircMode INPUT DINT 0 圆周轨迹的定义

0 “AuxPoint”参数中指定的位置矢量

用于定义圆周轨迹上的某个点。

1 圆心则由“AuxPoint”参数中所指定

的位置定义。

2 “Radius”和“EndPoint”参数用于定

义圆弧段。

AuxPoint INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 圆周轨迹的辅助点

• 当“CircMode”= 0 时：圆周轨迹上的点

• 当“CircMode”= 1 时：圆周轨迹的中心

点

• 当“CircMode”= 2 时：不相关

相对于起始点的坐标

  AuxPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

AuxPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

AuxPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 相对于指定参考坐标系中起始点的目标位

置

当“CircMode”= 1 时：仅与 EndPoint[4] 相
关

  EndPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

EndPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

EndPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

PathChoice INPUT DINT 0 圆周轨迹的方向

当“CircMode”= 0 时：

不相关

当“CircMode”= 1 时：

0 正旋转方向

1 负方向旋转

当“CircMode”= 2 时：

0 较短的正向圆周轨迹

1 较短的负向圆周轨迹

2 较长的正向圆周轨迹

3 较长的负向圆周轨迹

CirclePlane INPUT DINT 0 圆周轨迹的主平面

当“CircMode”= 0 时：

不相关

当“CircMode”= 1 和 2 时：

0 x-z 平面

1 y-z 平面

2 x-y 平面

Radius INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 2 时：

圆周运动的半径

Arc INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 1 时：

圆周运动的角度

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ve
locity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Ac
celeration)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.De
celeration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic 
defaults) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jer
k)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  跳转参数

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4275



参数 声明 数据类型 默认值 说明

DynamicAdaption INPUT DINT -1 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的

设置。

(<TO>.DynamicDefaults.Dynami
cAdaption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveCircularRelative：功能图 V5

功能图：圆周轨迹运动的运动系统的相对定位

在功能图中，可以看到以下运动系统运动的 A1 和 A2 部分：

1

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveLinearRelative”(A1) 移动运动系统。

在时间 ① 时，初始化作业“MC_MoveCircularRelative”(A2)。由于

“MC_MoveCircularRelative”作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 2”，因此运动过渡将以两个作业中较慢的速度和倒圆间隙 d1 进行滤波处

理。圆周运动由“CircMode = 2”、半径 r 和终点 (x2|y2|z2) 确定。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4278 编程和操作手册, 11/2022



MC_MoveDirectAbsolute V5

MC_MoveDirectAbsolute：同步“点对点”运动的运动系统绝对运动 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”，可以将进行同步“点对点”运动（sPTP 运
动）的运动系统移至绝对位置。所有运动轴均同时移动。轴同时开始运动，并同时到达目标

位置。 
工具中心点 (TCP) 的运动轨迹由轴的动态值得出。运动时间 长的运动系统轴决定运动的运

动时间。TCP 的位置由运动系统轴的位置得出。

还可将运动系统的方向移至一个绝对位置。可使用参数“PositionMode”进行指定。

运动期间的动态行为通过参数“VelocityFactor”、“AccelerationFactor”、“DecelerationFactor”
和“JerkFactor”的系数定义。这些系数以百分比形式与“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态

限值”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic limits) 中组态

的相应轴的 大动态值关联。

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveDirectAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动命

令 (页 4327)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4279



参数

下表列出了“MC_MoveDirectAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 当“CoordSystem”= 100 时：

绝对轴位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 时：

指定参考坐标系中的目标绝对坐标

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 2 时：

绝对笛卡尔位置和相对笛卡尔方向

  Position[1] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem” = 100 (MCS) 时：

轴 A1 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

x 坐标

Position[2] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem” = 100 (MCS) 时：

轴 A2 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

y 坐标

Position[3] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem” = 100 (MCS) 时：

轴 A3 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

z 坐标

Position[4] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem” = 100 (MCS) 时：

运动系统轴 A4 的位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 且
“PositionMode”= 1 或 2 时：

A 坐标

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

VelocityFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大速度

（“DynamicLimits.MaxVelocity”）的速度系

数

允许值范围：-1.0 < 系数 < 0.0 且 0.01 ≤ 系
数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.VelocityFactor)。

≥ 0.01 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大速度。

AccelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加速度

（“DynamicLimits.MaxAcceleration”）的

加速度系数

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.AccelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大加速度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

DecelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大减速度

（“DynamicLimits.MaxDeceleration”）的

减速度系数

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的减速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.DecelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大减速度。

JerkFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加加速度

（“DynamicLimits.MaxJerk 的加加速度系

数”）

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 0.0 且 0.1 < 系
数 ≤ 0.9
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.JerkFactor)。

0.0 使用轴的 大加加速度。

> 0.1 使用指定系数。

LinkConstellation INPUT DWORD 16#FFFF 
FFFF

连接位置空间取决于相应的运动系统类型

#FFFF 
FFFF

保持当前连接位置空间

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)
100 机床坐标系 (MCS)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理。

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

- 精磨距离

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

PositionMode INPUT DINT 1 使用“Position”参数

1 绝对笛卡尔位置和绝对笛卡尔方

向

2 绝对笛卡尔位置和相对笛卡尔方

向

DirectionA INPUT DINT 3 当“PositionMode” = 1 时：

笛卡尔坐标的运动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

ExecutionTimeStatus OUTPU
T

LREAL 0.0 显示执行进度

值范围：0.0 … 1.0 
作业已完成且“ExecutionTimeStatus”= 
1.0。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveDirectAbsolute V5：功能图

功能图：同步“点对点”运动的运动系统绝对运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveDirectAbsolute”(A1) 移动运动系统。

在时间 ①，启动额外的“MC_MoveDirectAbsolute”作业 (A2)。由于

“MC_MoveDirectAbsolute”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 完成的信号，并启动作业 A2。由于为作业 A2 设置了

“BufferMode”= 2，因此运动跳转与两个作业中较低的速度混合使用。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveDirectRelative V5

MC_MoveDirectRelative：同步“点对点”运动的运动系统相对运动 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”，可以将进行同步“点对点”运动的运动系统移

至相对位置。所有运动轴均同时移动。轴同时开始运动，并同时到达目标位置。 
工具中心点 (TCP) 的运动轨迹由轴的动态值得出。运动时间 长的运动系统轴决定运动的运

动时间。TCP 的位置由运动系统轴的位置得出。

还可将运动系统的方向移至一个相对位置。

运动期间的动态行为通过参数“VelocityFactor”、“AccelerationFactor”、“DecelerationFactor”
和“JerkFactor”的系数定义。这些系数以百分比形式与“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态

限值”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic limits) 中组态

的相应轴的 大动态值关联。

适用于

• 运动机构

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveDirectRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动命令 
(页 4327)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 当“CoordSystem”= 100 时：

轴相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

指定参考坐标系中的目标相对坐标

  Distance[1] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A1 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

x 坐标

Distance[2] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A2 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

y 坐标

Distance[3] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A3 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

z 坐标

Distance[4] INPUT LREAL 0.0 当“CoordSystem”= 100 时：

轴 A4 的相对位置

当“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 时：

A 坐标

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

VelocityFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大速度

（“DynamicLimits.MaxVelocity”）的速度系

数

允许值范围：-1.0 < 系数 < 0.0 且 0.01 ≤ 系
数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.VelocityFactor)。

≥ 0.01 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大速度。

AccelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加速度

（“DynamicLimits.MaxAcceleration”）的

加速度系数

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.AccelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大加速度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4289



参数 声明 数据类型 默认值 说明

DecelerationFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大减速度

（“DynamicLimits.MaxDeceleration”）的

减速度系数

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 1.0
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的减速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.DecelerationFactor)。

0.0 不允许

> 0.0 使用指定系数。

1.0 使用轴的 大减速度。

JerkFactor INPUT LREAL -1.0 轴运动相对于轴对应 大加加速度

（“DynamicLimits.MaxJerk 的加加速度系

数”）

允许值范围：-1.0 < 系数 ≤ 0.0 且 0.1 < 系
数 ≤ 0.9
< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态值 > sPTP 运动设

置”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamics > 
Settings for sPTP motion) 下组态

的加加速度系数 
(<TO>.DynamicDefaults.MoveDi
rect.JerkFactor)。

0.0 使用轴的 大加加速度。

> 0.1 使用指定系数。

LinkConstellation INPUT DWORD 16#FFFF 
FFFF

连接位置空间取决于相应的运动系统类型

#FFFF 
FFFF

保持当前连接位置空间

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)
100 机床坐标系 (MCS)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系

统将停止。之后将执行该作业的

运动过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将

与该作业的运动混合。在此使用

两个作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

- 精磨距离

  TransitionParamete
r[1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParamete
r[2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParamete
r[5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ExecutionTimeStatus OUTPU
T

LREAL 0.0 显示执行进度

值范围：0.0 … 1.0 
作业已完成且“ExecutionTimeStatus”= 
1.0。
0.0 作业尚未执行。

> 0.0 正在执行作业。

1.0 作业已执行。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先

前的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveDirectRelative V5：功能图

功能图：同步“点对点”运动的运动系统相对运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveDirectRelative”(A1) 移动运动系统。

在时间 ①，启动额外的“MC_MoveDirectRelative”作业 (A2)。由于“MC_MoveDirectRelative”
作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 完成的信号，并启动作业 A2。由于为作业 A2 设置了

“BufferMode”= 5，因此运动跳转与两个作业中较高的速度混合使用。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TrackConveyorBelt V5

MC_TrackConveyorBelt：启动传送带跟踪 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_TrackConveyorBelt”，可以将 OCS 通过参数“ConveyorBelt”分配给支

持主值的工艺对象，而该对象代表传送带。OCS 将被分配到已知的传送带位置。

OCS 分配有 OCS 标架（“ConveyorBeltOrigin”）和传送带上产品的产品位置

（“InitialObjectPosition”）。然后，OCS 在 x 轴方向上与产品耦合。 
在下一个运动系统运动作业中，运动系统将移至 OCS 中的指定位置并与传送带耦合。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已选择可执行轨迹运动作业的运动系统类型。

• 互连轴上没有活动的单轴作业（例如“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

• “MC_SetOcsFrame”作业取消跟踪 OCS（具有支持主值的工艺对象）。

• 有关“MC_TrackConveyorBelt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动

命令 (页 4327)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_TrackConveyorBelt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 运动系统工艺对象

ConveyorBelt INPUT TO_PositioningAxis
TO_Synchronous‐
Axis
TO_ExternalEncod
er
TO_LeadingAxisPro
xy

- 与 OCS 耦合的支持主值的工艺对象有：

支持主值的工艺对象有：

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

• 引导轴代理

 
Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ConveyorBeltOrigin INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 传送带参考位置的 OCS 标架

InitialObjectPositio
n

INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

0.0 OCS 参考位置和传送带位置之间的位置差

CoordSystem INPUT DINT 1 已跟踪 OCS 的数量

1 OCS1
2 OCS2
3 OCS3

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TrackConveyorBelt V5：功能图

功能图：启动传送带跟踪

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“MC_MeasuringInput”作业 (A1) 用于记录时间 ① 时产品的位置。记录的位置通过“Done_1”
报告。

使用“MC_TrackConveyorBelt”作业 (A2)，可以将 OCS 通过参数“ConveyorBelt”分配给支持主

值的工艺对象，而该对象代表传送带。OCS 将被分配到已知的传送带位置。OCS 分配有 OCS 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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标架（“ConveyorBeltOrigin”）和传送带上产品的产品位置（“InitialObjectPosition”）。然后，

OCS 在 x 轴方向上与产品耦合。

传送带跟踪状态（“<TO_Kin_1>.StatusConveyor[1].TrackingState”）由 0 更改为 1。当运动

系统移至产品位置时，传送带跟踪状态将由 1 更改为 2。当运动系统根据产品位置移动时，

传送带跟踪状态将由 2 更改为 3。 
在时间 ② 和 ③，传送带上会记录额外的产品，并且会为 OCS 重新分配额外的

“MC_TrackConveyorBelt”作业。 

区域

MC_DefineWorkspaceZone V5

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作区域 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_DefineWorkspaceZone”，可针对世界坐标系或对象坐标系定义工作

空间区域。在工艺对象重新启动之后，“工艺对象 >组态 > 扩展参数 > 区域”(Technology 
object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下定义的区域

（<TO>.WorkspaceZone[1..10]）不会再次更改。工艺对象数据块的变量

“<TO>.StatusWorkspaceZone”中包含当前有效的工作区域。

“MC_DefineWorkspaceZone”作业自行插入到运动系统工艺对象的作业序列中，因此对以下

运动作业有效。

使用参数“GeometryType”和“GeometryParameter”，可指定工作区域的形状类型和大小。可

使用“ZoneType”参数将工作空间区域定义为工作区域、封锁区域或信号区域。您 多可以定

义 10 个工作区域。虽然可以同时激活几个定义的封锁区域和信号区域，但已定义工作区域

中只有一个区域可以激活。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

• 有关“MC_DefineWorkspaceZone”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运

动命令 (页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_DefineWorkspaceZone”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

ZoneType INPUT DINT 0 区域类型

0 封锁区域

1 工作区域

2 信号区域

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 区域 1
2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

ReferenceSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 相对于参考坐标系的区域零点移动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

GeometryType INPUT DINT 0 区域几何形状类型

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

GeometryParameter INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 形状参数

  GeometryParamete
r[1]

INPUT LREAL 0.0 长度 x
当“GeometryType”= 1 或 2 时：

半径

GeometryParamete
r[2]

INPUT LREAL 0.0 长度 y
当“GeometryType”= 2 时：

高度

GeometryParamete
r[3]

INPUT LREAL 0.0 长度 z

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作区域 (V5) (页 4304)
MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作区域 (V5) (页 4306)
超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_DefineKinematicsZone V5

MC_DefineKinematicsZone：定义运动系统区域 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_DefineKinematicsZone”，可定义相对于工具坐标系和法兰坐标系的

运动系统区域。在工艺对象重新启动之后，“工艺对象 >组态 > 扩展参数 > 区域”(Technology 
object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下定义的区域

（<TO>.KinematicsZone[2..10]）不会再次更改。在工艺对象数据块的变量

“<TO>.StatusKinematicsZone”中，包含当前有效的运动系统区。

“MC_DefineKinematicsZone”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

使用参数“GeometryType”和“GeometryParameter”，可指定工作区域的形状类型和区域大小。

多可定义九个运动系统区域。运动系统区 1 是工具中心点 (TCP)，不能更改。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

• 有关“MC_DefineKinematicsZone”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的

运动命令 (页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_DefineKinematicsZone”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

ReferenceSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 法兰坐标系 (FCS)
1 工具坐标系 (TCS)

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 相对于参考坐标系的区域零点移动

GeometryType INPUT DINT 0 区域几何形状类型

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

GeometryParameter INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 形状参数

  GeometryParamete
r[1]

INPUT LREAL 0.0 长度 x
当“GeometryType”= 1 或 2 时：

半径

GeometryParamete
r[2]

INPUT LREAL 0.0 长度 y
当“GeometryType”= 2 时：

高度

GeometryParamete
r[3]

INPUT LREAL 0.0 长度 z

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4303



参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中

止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

MC_SetKinematicsZoneActive：激活运动系统区域 (V5) (页 4308)
MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活运动系统区域 (V5) (页 4310)
超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

MC_SetWorkspaceZoneActive V5

MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作区域 (V5)

说明

“MC_SetWorkspaceZoneActive”运动控制指令用于激活您在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 
区域”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下或通过

“MC_DefineWorkspaceZone”作业定义的工作空间区域。使用参数“ZoneNumber”，可输入待

激活的区域编号。

“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusWorkspaceZone[1..10].Active”中，包含这些区域的当

前激活状态。虽然可以同时激活几个定义的封锁区域和信号区域，但已定义工作区域中只有

一个区域可以激活。

适用于

• 运动系统

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待激活的区域已定义。

超驰响应

• 有关“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统

的运动命令 (页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetWorkspaceZoneActive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 区域 1
2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作区域 (V5) (页 4299)
MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作区域 (V5) (页 4306)
超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

MC_SetWorkspaceZoneInactive V5

MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作区域 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_SetWorkspaceZoneInactive”，可取消激活当前工作区域。使用参数

“Mode”，可取消激活一个特定区域、某种类型的所有区域或所有区域。

“MC_SetWorkspaceZoneInactive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusWorkspaceZone[1..10].Active”中，包含这些区域的当

前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待取消激活的区域已定义。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

• 有关“MC_SetWorkspaceZoneInactive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统

的运动命令 (页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetWorkspaceZoneInactive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 区域 1
2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Mode INPUT DINT 0 将某种类型的区域设置为未激活

0 将某个指定区域设置为未激活

1 将所有工作区域设置为未激活

2 将所有封锁区域设置为未激活

3 将所有信号区域设置为未激活

4 将工作区域设置为未激活。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作区域 (V5) (页 4299)
MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作区域 (V5) (页 4304)
超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

MC_SetKinematicsZoneActive V5

MC_SetKinematicsZoneActive：激活运动系统区域 (V5)

说明

“MC_SetKinematicsZoneActive”运动控制指令用于激活您在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 
区域”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下或通过

“MC_DefineKinematicsZone”作业定义的运动系统区域的区域监视。使用参数

“ZoneNumber”，可输入要激活的运动系统区域编号。

“MC_SetKinematicsZoneActive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusKinematicsZone[2..10].Active”中，包含运动系统区域

的当前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待激活的运动系统区域已定义。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

• 有关“MC_SetKinematicsZoneActive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统

的运动命令 (页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetKinematicsZoneActive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

MC_DefineKinematicsZone：定义运动系统区域 (V5) (页 4302)
MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活运动系统区域 (V5) (页 4310)
超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

MC_SetKinematicsZoneInactive V5

MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活运动系统区域 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_SetKinematicsZoneInactive”，可取消激活相应运动系统区域。使用

参数“Mode”，可取消激活一个特定的运动系统区域或所有运动系统区域。

“MC_SetKinematicsZoneInactive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusKinematicsZone[2..10].Active”中，包含运动系统区域

的当前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待取消激活的运动系统区域已定义。

超驰响应

• 有关“MC_SetKinematicsZoneInactive”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系

统的运动命令 (页 4327)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_SetKinematicsZoneInactive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Mode INPUT DINT 0 将区域设置为未激活

0 将某个指定区域设置为未激活

1 将所有区域设置为未激活

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

MC_DefineKinematicsZone：定义运动系统区域 (V5) (页 4302)
MC_SetKinematicsZoneActive：激活运动系统区域 (V5) (页 4308)
超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

工具

MC_DefineTool V5

MC_DefineTool：重新定义工具 (V5)

说明

您可以使用“MC_DefineTool”运动控制指令重新定义工具 1 作业的工具标架。存储在系统中

的起始值不会被覆盖。默认情况下，工具 1 是激活的。

作业“MC_DefineTool”不会添加到运动系统工艺对象作业序列的队列中，因此将立即生效。只

有当运动系统处于停止状态时，才能执行作业“MC_DefineTool”。
可组态坐标取决于所使用的运动系统类型：

运动系统类型 可组态的坐标

2D 无方向 x、z1)

带方向 z、a2)

3D 无方向 x、y、z3)

带方向 x、y、z、a

1) 参数“y”和“a”预定义为值“0.0”。
2) 参数“x”和“y”预定义为值“0.0”。
3) 参数“a”只能定义为值“0.0”。

在工艺对象数据块的以下变量中，包含工具标架 1 的当前坐标：

• <TO>.StatusTool.Frame[1].x
• <TO>.StatusTool.Frame[1].y
• <TO>.StatusTool.Frame[1].z
• <TO>.StatusTool.Frame[1].a

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 运动系统处于停止状态。

• 运动系统未处于“Interrupted”状态。

• 未激活运动系统的运动。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_DefineTool”作业的执行。

• 新作业“MC_DefineTool”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_DefineTool”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_KinematicsFra
me

- 相对于法兰坐标系的坐标

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4313



参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

MC_SetTool V5

MC_SetTool：更改当前工具 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_SetTool”，可激活工具。使用参数“ToolNumber”，可指定工具号。只

有当运动系统处于停止状态时，才能执行作业“MC_SetTool”。默认情况下，工具 1 是激活的。

工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusTool.ActiveTool”包含当前已激活工具的工具号。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 运动系统处于停止状态。

• 运动系统未处于“Interrupted”状态。

• 未激活运动系统的运动。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_SetTool”作业的执行。

• 新作业“MC_SetTool”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_SetTool”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ToolNumber INPUT DINT 1 待激活的工具编号。

1 工具 1
2 工具 2
3 工具 3

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

坐标系

MC_SetOcsFrame V5

MC_SetOcsFrame：重新定义对象坐标系 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_SetOcsFrame”，可定义对象坐标系 (OCS) 相对于世界坐标系 (WCS) 
的位置。在此过程中，存储在工艺对象数据块中的初始值不会覆盖。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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作业“MC_SetOcsFrame”添加到作业序列的队列中，因此仅对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的以下变量中，包含该对象坐标系的当前坐标：

• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].x
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].y
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].z
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].a
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].b
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].c

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

有关“MC_SetOcsFrame”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V5：运动系统的运动命令 
(页 4327)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetOcsFrame”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

Frame INPUT TO_Struct_Kinemat
ics_Frame

- 相对于世界坐标系的坐标

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

OcsNumber INPUT DINT 1 对象坐标系

1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。激活显示和运动的新

值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V5：运动系统的运动命令 (页 4327)

MC_KinematicsTransformation V5

MC_KinematicsTransformation：将轴坐标转换为笛卡尔坐标 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_KinematicsTransformation”，可以将运动系统轴的位置设定点、速度

和加速度转换为工具中心点 (TCP) 的笛卡尔坐标、速度和加速度。在此考虑当前工具。该说

明仅供参考 - 运动系统不会移动。

通过该指令，可以确定轴值的笛卡尔坐标位置、方向、速度和加速度。 

适用于

• 运动系统

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_KinematicsTransformation”作业的执行。

• 新作业“MC_KinematicsTransformation”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_KinematicsTransformation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 计算将被同步执行。

AxesPosition INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的位置

  AxesPosition[1] INPUT LREAL 0.0 轴 A1 的位置

AxesPosition[2] INPUT LREAL 0.0 轴 A2 的位置

AxesPosition[3] INPUT LREAL 0.0 轴 A3 的位置

AxesPosition[4] INPUT LREAL 0.0 轴 A4 的位置

AxesVelocity INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的速度

  AxesVelocity[1] INPUT LREAL 0.0 轴 A1 的速度

AxesVelocity[2] INPUT LREAL 0.0 轴 A2 的速度

AxesVelocity[3] INPUT LREAL 0.0 轴 A3 的速度

AxesVelocity[4] INPUT LREAL 0.0 轴 A4 的速度

AxesAcceleration INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的加速度

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  AxesAcceleration[1
]

INPUT LREAL 0.0 轴 A1 的加速度

AxesAcceleration[2
]

INPUT LREAL 0.0 轴 A2 的加速度

AxesAcceleration[3
]

INPUT LREAL 0.0 轴 A3 的加速度

AxesAcceleration[4
]

INPUT LREAL 0.0 轴 A4 的加速度

CoordSystem INPUT DINT 0 工具中心点 (TCP) 的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

Valid OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 输出参数有效。

FALSE 输出参数无效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

Position OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 在参考坐标系中的笛卡尔位置

  Position[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 x 坐标

Position[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 y 坐标

Position[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 z 坐标

Position[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 A 坐标

Velocity OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔速度

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  Velocity[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 x 轴方向的速度

Velocity[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 y 轴方向的速度

Velocity[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 z 轴方向的速度

Velocity[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 旋转 A 的速度

Acceleration OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔加速度

  Acceleration[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 x 轴方向的加速度

Acceleration[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 y 轴方向的加速度

Acceleration[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 z 轴方向的加速度

Acceleration[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 旋转 A 的加速度

LinkConstellation OUTPU
T

DINT 0 连接位置信息

0 正向连接位置空间

1 负向连接位置空间

MC_InverseKinematicsTransformation V5

MC_InverseKinematicsTransformation：将笛卡尔坐标转换为轴坐标 (V5)

说明

使用运动控制指令“MC_InverseKinematicsTransformation”，可以将工具中心点 (TCP) 的笛卡

尔坐标、速度和加速度转换为运动系统轴的位置设定点、速度和加速度。在此考虑当前工具。

该说明仅供参考 - 运动系统不会移动。

例如，可以使用该指令测试运动系统是否可以达到特定的笛卡尔坐标位置，或者运动系统的

运动是否超出了轴的软限位开关的范围。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_InverseKinematicsTransformation”作业的执行。

• 新作业“MC_InverseKinematicsTransformation”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_InverseKinematicsTransformation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 计算将被同步执行。

Position INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 在参考坐标系中的笛卡尔位置

  Position[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Position[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Position[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Position[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Velocity INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔速度

  Velocity[1] INPUT LREAL 0.0 x 轴方向的速度

Velocity[2] INPUT LREAL 0.0 y 轴方向的速度

Velocity[3] INPUT LREAL 0.0 z 轴方向的速度

Velocity[4] INPUT LREAL 0.0 旋转 A 的速度

Acceleration INPUT ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- TCP 的笛卡尔加速度

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  Acceleration[1] INPUT LREAL 0.0 x 轴方向的加速度

Acceleration[2] INPUT LREAL 0.0 y 轴方向的加速度

Acceleration[3] INPUT LREAL 0.0 z 轴方向的加速度

Acceleration[4] INPUT LREAL 0.0 旋转 A 的加速度

CoordSystem INPUT DINT 0 工具中心点 (TCP) 的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

LinkConstellation INPUT DINT 0 连接位置信息

0 正向连接位置空间

1 负向连接位置空间

Valid OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 输出参数有效。

FALSE 输出参数无效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。

错误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

AxesPosition OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的位置

  AxesPosition[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A1 的位置

AxesPosition[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A2 的位置

AxesPosition[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A3 的位置

AxesPosition[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A4 的位置

AxesVelocity OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的速度

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  AxesVelocity[1] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A1 的速度

AxesVelocity[2] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A2 的速度

AxesVelocity[3] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A3 的速度

AxesVelocity[4] OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A4 的速度

AxesAcceleration OUTPU
T

ARRAY[1..4] OF 
LREAL

- 运动系统轴的加速度

  AxesAcceleration[1
]

OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A1 的加速度

AxesAcceleration[2
]

OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A2 的加速度

AxesAcceleration[3
]

OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A3 的加速度

AxesAcceleration[4
]

OUTPU
T

LREAL 0.0 轴 A4 的加速度

指令
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运动控制作业的超驰响应 V5 (S7-1500)

超驰响应 V5：回原点和运动控制工作 (S7-1500)
下表列出了新运动控制工作对活动的回原点和运动作业的影响：

⇒ 活动作业 MC_Home
“Mode”= 
2、8、10

MC_Home
（“Mode”= 

3、5）

MC_Halt
MC_Move‐
Absolute

MC_Move‐
Relative

MC_Move‐
Velocity

MC_MoveJo
g

MC_Stop MC_Move‐
Super‐

imposed

MC_MotionI
nVelocity

MC_MotionI
nPosition

⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 3、5

A A A - A A

MC_Home
“Mode”= 9

A - - - - -

MC_Halt
MC_MoveAbsolut
e
MC_MoveRelativ
e
MC_MoveVelocit
y
MC_MoveJog
MC_MotionInVel
ocity
MC_MotionInPosi
tion

- A A - A A

MC_MoveSuper‐
imposed

- - - - A -

MC_Stop A A A B A A
MC_GearIn - A A - A -

指令
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⇒ 活动作业 MC_Home
“Mode”= 
2、8、10

MC_Home
（“Mode”= 

3、5）

MC_Halt
MC_Move‐
Absolute

MC_Move‐
Relative

MC_Move‐
Velocity

MC_MoveJo
g

MC_Stop MC_Move‐
Super‐

imposed

MC_MotionI
nVelocity

MC_MotionI
nPosition

⇓ 新作业

MC_GearInPos
MC_CamIn
等待 1)

- - - - - -

MC_GearInPos
MC_CamIn
激活 2)

- A A - A -

MC_LeadingValu
eAdditive

- - - - - -

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

B   “MC_Stop”作业由具有同级或高级停止响应的其它“MC_Stop”作业中止。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

1) 状态“Busy”= TRUE、“StartSync”= FALSE、“InSync”= FALSE 对应于等待的同步操作。

2) 状态“Busy”= TRUE、“StartSync”或“InSync”= TRUE 对应于激活的同步操作。

说明

固定挡块

如果驱动器在“InClamping”= TRUE 时保持在固定挡块位置，则可通过基于

“MC_TorqueLimiting”的激活力和力矩限制中止运行的作业。

指令
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超驰响应 V5：同步操作作业 (S7-1500)
下表列出了新运动控制工作对活动的同步操作作业中的轴运动的影响：

⇒ 活动作业 MC_Gear
In

MC_GearInP
os

MC_CamIn
等待 1)

MC_GearInP
os

MC_CamIn
激活 2)

MC_Phasin
gAbsolute
MC_Phasin
gRelative

MC_Leadin
gValue‐
Additive

⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 3、5

A - - - -

MC_Halt A - A A -
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_MoveJog

A - A A -

MC_MotionInVelocity
MC_MotionInPosition

A A A - -

MC_MoveSuperimposed - - - - -
MC_Stop A A A A -
MC_GearIn A A A A -
MC_GearInPos
MC_CamIn
等待 1)

- A - - -

MC_GearInPos
MC_CamIn
激活 2)

A A A A -

MC_PhasingAbsolute
MC_PhasingRelative

- - - A -

MC_LeadingValueAdditive - - - - A

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

1) 等待的同步操作（“Busy”= TRUE、“StartSync”= FALSE、“InSync”= FALSE）不会中止任何激活的作业。可通过

“MC_Power”作业中止。

2) 状态“Busy”= TRUE、“StartSync”或“InSync”= TRUE 对应于激活的同步操作.

指令
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说明

固定挡块

如果驱动器在“InClamping”= TRUE 时保持在固定挡块位置，则可通过基于

“MC_TorqueLimiting”的激活力和力矩限制中止运行的作业。

超驰响应 V5：测量输入作业 (S7-1500)
下表列出了将要超驰活动的测量输入作业的新运动控制工作：

⇒ 活动作业 MC_MeasuringInput MC_MeasuringInputCyclic
⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 2、3、5、8、9、10

A A

MC_Home
“Mode”= 0、1、6、7、11、12

- -

MC_MeasuringInput
MC_MeasuringInputCyclic
MC_AbortMeasuringInput

A A

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

超驰响应 V5：运动系统的运动命令

单轴作业不会被运动系统作业超驰。

指令
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下表列出了新运动控制作业对当前运动系统运动作业的影响：

⇒ 活动作业 MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative

MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_MoveDirectAbsolute
MC_MoveDirectRelative
MC_TrackConveyorBelt

MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematicsZone

MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactiv

e
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactiv

e
MC_SetOcsFrame

MC_GroupInterrup
t

MC_GroupSto
p⇓ 新作业

MC_Home
MC_MoveSuperimposed

N N N

MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_MoveJog
MC_Stop
MC_GearIn
MC_GearInPos
MC_CamIn
MC_MotionInVelocity
MC_MotionInPosition

A A A

MC_GroupStop A A N
MC_GroupInterrupt
MC_GroupContinue

B A N

指令
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⇒ 活动作业 MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative

MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_MoveDirectAbsolute
MC_MoveDirectRelative
MC_TrackConveyorBelt

MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematicsZone

MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactiv

e
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactiv

e
MC_SetOcsFrame

MC_GroupInterrup
t

MC_GroupSto
p⇓ 新作业

MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative
MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_MoveDirectAbsolute
MC_MoveDirectRelative
MC_TrackConveyorBelt
MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematicsZone
MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactive
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactive

- - N

MC_SetOcsFrame C，- - N

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

B   当前运行的作业中断或恢复。

C   通过“MC_SetOcsFrame”= TRUE 中止 OCS 与传送带的同步。

N   不允许。当前运行的作业将继续执行。新作业被拒绝。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。新运动系统作业添加到作业序列中。

指令
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S7-1500 运动控制 V4 (S7-1500)

MC_Power V4 (S7-1500)

MC_Power：启用/禁用工艺对象 V4 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Power”，可启用或禁用工艺对象。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

• 外部编码器

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 控制器与编码器之间已建立周期性总线通信

（“<TO>.StatusSensor[n].CommunicationOK”= TRUE）。

• 控制器与驱动器之间已建立周期性总线通信（“<TO>.StatusDrive.CommunicationOK”= 
TRUE）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_Power”作业的执行。

• 参数为“Enable”TRUE 的“MC_Power”作业可启用一个工艺对象，但不会中止其它任何运动

控制指令。

• 禁用工艺对象（参数“Enable” = FALSE）会根据所选“StopMode”，中止相应工艺对象的所

有运动控制工作。用户无法取消该过程。

指令
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参数

下表列出了“MC_Power”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象已启用。

FALSE 工艺对象已禁用。

该工艺对象的所有当前作业将根据

组态的“StopMode”进行中止。

StartMode INPUT DINT 1 0 启用位置不受控的定位轴/同步轴

1 启用位置受控的定位轴/同步轴

此参数 初在启用定位轴时（Enable 从
“FALSE”更改为“TRUE”）以及在确认导致轴被

禁用的中断后再次启用轴时生效。

使用速度轴或外部编码器时，可忽略该参数。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StopMode INPUT INT 0 不适用于外部编码器工艺对象。

如果在参数“Enable”的下降沿禁用了某个工艺

对象，轴将根据选定的“StopMode”进行减速。

0 急停

如果禁用该工艺对象，轴将以“工

艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 急停斜

坡”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Emergency stop 
ramp) 中组态的紧急减速度制动到停

止状态，且无任何加加速度限制。

启用随即取消。

(<TO>.DynamicDefaults.Emergenc
yDeceleration)

1 立即停止

如果禁用了某个工艺对象，则将输

出设定值 0，并取消启用。轴将根据

驱动装置中的组态制动至停止状态。

2 通过 大动态值进行停止

如果禁用了工艺对象，轴将使用

“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动
态限制”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 中组

态的 大减速度制动到停止状态。

因此，需考虑所组态的 大加加速

度。启用随即取消。

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceler
ation; 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Status OUTPU
T

BOOL FALSE 工艺对象启用状态

FALSE 禁用

• 该工艺对象不执行任何运动控制

作业。

• 速度控制和定位控制未激活。

• 工艺对象的实际值未进行有效性

检查。

TRUE 已启用

• 所启用的工艺对象将执行相应的

运动控制作业。

• 速度控制和定位控制已激活。

• 工艺对象的实际值有效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 运动控制指令“MC_Power”出错。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

启用工艺对象

要启用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为“TRUE”。
可分为以下两种情况：

• 在停止状态下启用

• 在轴运动时启用

在停止状态下启用

保持位置不变（“StartMode” = 1）或输出速度设定值零（“StartMode” = 0），具体取决于

“StartMode”参数。如果参数“Status”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已启用。

在轴运动时启用

如果“StartMode” = 1，则设置“Enable”输入时的位置可作为位置控制器的设定位置。轴将根据

“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态限制”(Technology object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 下组态的 大减速度制动到静止状态并调整到设定位置。如果

因此而超出监视操作或动态限制，则会导致相应的报警响应。

指令
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如果“StartMode” = 0，则通过指定速度设定值零尽可能地制动轴。在这种情况下，监视操作

和动态限制不起作用。

如果参数“Status”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已启用。

说明

确认工艺报警后自动启用

如果工艺对象因工艺报警而禁用，则在排除故障原因并确认报警之后，将再次自动启用该工

艺对象。这就需要参数“Enable”在此过程中保留值为“TRUE”。

禁用工艺对象

要禁用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为“FALSE”。
如果轴处于运动中，则它会根据所选的“StopMode”制动到停止状态。

如果参数“Busy”和“Status”的值显示为“FALSE”，则表示已完成工艺对象的禁用过程。

通过 PROFIdrive 连接驱动器

如果使用 PROFIdrive 连接驱动器，则设定值、启用和驱动器状态将通过 PROFIdrive 报文进

行传输。

• 启用工艺对象并激活驱动器

参数“Enable” = TRUE 时，可启用该工艺对象。基于 PROFIdrive 标准，启用驱动装置。

如果变量“<TO>.StatusDrive.InOperation”的值显示为“TRUE”，则表示驱动装置可执行设定

值。参数“Status”将设置为值“TRUE”。
• 禁用工艺对象并取消激活驱动器

参数“Enable” = FALSE 时，“Status”参数将设置为值“FALSE”，同时轴根据所选择的

“StopMode”进行制动。基于 PROFIdrive 标准，禁用驱动装置。

指令
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模拟驱动器接口

设定值通过模拟量输出进行输出。另外，也可通过数字量输出组态一个启用信号 
(<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutput)，通过数字量输入组态一个就绪信号 
(<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInput)。
• 启用工艺对象并激活驱动器

参数“Enable” = TRUE 时，将置位使能输出（“Enable drive output”）。

如果驱动装置通过就绪输入（“Drive ready input”）返回就绪信号，则“Status”参数和工艺

对象的“<TO>.StatusDrive.InOperation”变量将设置为“TRUE”，且设定值将切换到模拟量输

出中。

• 禁用工艺对象并取消激活驱动器

参数“Enable” = FALSE 时，“Status”参数将设置为 值“FALSE”，同时轴根据所选择的

“StopMode”进行制动。达到设定值 0 时，启用输出将设置为“FALSE”。

更多信息

有关启用和禁用工艺对象和驱动装置的更多信息，请参见附录“MC_Power 功能图”。

指令
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MC_Power：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：启用工艺对象和报警响应示例

工艺对象可通过“Enable_1= TRUE”启用。在时间 ① 处，可从“Status_1”中读取成功启用信息。

之后，轴将根据“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 移动。该轴的速度曲线可从“TO_1.Velocity”中
读取。 
在时间 ②，工艺对象出错，导致工艺对象禁用（报警响应：取消启用）。轴将根据驱动装

置中的组态制动至停止状态。工艺对象禁用后，“Status_1”将复位。由于轴不是通过

“Enable_1” = FALSE 禁用的，因此，所选“StopMode”并不适用。错误原因的排除和报警确认

在时间 ③ 进行。 
由于仍然会置位“Enable_1”，因此工艺对象将被再次启用。可从“Status_1”中读取成功启用信

息。 后，通过“Enable_1”= FALSE，禁用工艺对象。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Reset V4 (S7-1500)

MC_Reset：确认报警，重启工艺对象 V4 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_Reset”，可以对能在用户程序中确认的所有工艺报警进行确认。确认

还将复位工艺数据块中的位“Error”和“Warning”。
使用“Restart”= TRUE 的运动控制指令“MC_Reset”，可以启动工艺对象的重新初始化（重启）

过程。在重新启动工艺对象时，工艺数据块中将使用新的组态数据。 

适用于

• 全部工艺对象

要求

• 定位/同步轴、速度轴和外部编码器工艺对象：

要重启，必须禁用该工艺对象。

（“MC_Power.Status”= FALSE 且“MC_Power.Busy”= FALSE）

超驰响应

• 参数“Restart”= FALSE：
其它任何运动控制作业不会中止参数“Restart”= FALSE 的“MC_Reset”指令的处理过程。

“MC_Reset”作业不会中止任何激活的运动控制作业。

• 参数“Restart”= TRUE：
其它任何运动控制作业不会中止参数“Restart”= TRUE 的“MC_Reset”指令的处理过程。

参数

下表列出了“MC_Reset”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Object - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Restart INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象的重新初始化和未决工艺

警报的确认。工艺对象根据组态的

起始值重启。

FALSE 确认队列中的工艺报警。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 错误已确认。

已经重启。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

确认工艺报警

要确认工艺报警，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 设置参数“Restart”= FALSE。
3. 在参数“Execute”的上升沿开始确认错误。

如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则表示已确认错误。

说明

使用“Restart”= FALSE 进行确认

如果仅需确认工艺报警，则可将“Restart”设置为“FALSE”。重启期间，将不能使用该工艺对象。

重新启动工艺对象

要重启某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 设置参数“Restart”= TRUE。
3. 在参数“Execute”的上升沿，进行重启。

如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则表示工艺对象已完成重启。

有关重启的更多信息，请参见“重启工艺对象”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_Home V4 (S7-1500)

MC_Home：回原点工艺对象，设置回原点位置 V4 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Home”，可以在工艺对象中的位置和机械位置之间建立关系。同时

将工艺对象中的实际位置值指定为回原点标记。该回原点标记代表一个已知的机械位置。

将按照参数“Mode”选定的模式和“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Homing) 下的组态执行回原点过程。

在 V2.0 工艺版本的框架中，S7-1200 运动控制和 S7-1500 运动控制的“MC_Home.Mode”参
数已标准化。这会为“MC_Home.Mode”参数新分配参数值。有关工艺版本 V1.0 和 ≥ V2.0 的
“MC_Home.Mode”参数比较，请参见“版本概述”部分。

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 >动态默认设置”(Technology object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic default values) 下预设的值用于动态值“加速度”、“减

速度”和“加加速度”。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 外部编码器

下表列出了各工艺对象可能的模式：

操作模式 带增量编码器的

定位轴/同步轴

带绝对编码器的

定位轴/同步轴

外部增量

编码器

外部绝对

编码器

主动回原点

（“Mode”= 3、5） 
√ - - -

被动回原点 
（“Mode”= 2、8、10）

√ - √ -

设置实际位置

（“Mode”= 0）
√ √ √ √

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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操作模式 带增量编码器的

定位轴/同步轴

带绝对编码器的

定位轴/同步轴

外部增量

编码器

外部绝对

编码器

实际位置的相对偏移量

（“Mode”= 1）
√ √ √ √

绝对编码器调整

（“Mode”= 6、7）
- √ - √

要求

• 工艺对象已正确组态。

• “Mode”= 2、3、5、8、10
工艺对象已启用。

• “Mode” = 0、1、6、7、8
编码器的值有效 (<TO>.StatusSensor[n].State = 2)。

• “Mode”= 6、7
轴处于位置控制的模式。

超驰响应

有关“MC_Home”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)”
部分。

参数

下表列出了“MC_Home”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 该指定值根据所选“Mode”使用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT INT 0 操作模式

0 绝对式直接回原点

工艺对象的当前位置设置为参数

“Position”的值。

1 相对式直接回原点

工艺对象的当前位置因参数

“Position”中的值而出现位移。

2 被动回原点（无复位）

例如“Mode”8 中的功能，其差异

是，功能启用后，“回原点后”状

态不复位。

3 主动回原点 
工艺对象定位轴/同步轴将根据组态

执行回原点运动。

完成该运动之后，轴被定位在参数

“Position”的值指定的位置。

4 预留

5 主动回原点（“Position”参数无任何

作用）

工艺对象定位轴/同步轴将根据组态

执行回原点运动。

完成该运动之后，轴被定位在“工

艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点 > 
主动回原点”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Homing > Active 
homing) 下组态的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
6 绝对编码器调节（相对）

以“Position”参数值对当前位置进行

位移。

计算出的绝对值偏移值保持性地保

存在 CPU 内。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

(<TO>.StatusSensor[n].AbsEncode
rOffset)

7 绝对编码器调节（绝对）

将当前位置设为“Position”参数值。

计算出的绝对值偏移值保持性地保

存在 CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[n].AbsEncode
rOffset)

8 被动回原点

检测到回原点标记之后，将实际值

设置为“Position”参数的值。

9 取消被动回原点

被动回原点的主动作业被取消。

10 被动回原点（“Position”参数无任何

作用）

检测到回原点标记之后，实际值将

被置为在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 回原点 > 被动回原

点”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Homing > Passive 
homing) 下设定的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
ReferenceMarkPosition OUTPU

T
LREAL 0.0 显示工艺对象回原点的位置

（“Done”= TRUE 时有效）

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业取消。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

复位“回原点后”状态

有关复位“回原点”状态的更详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

工艺对象的“Mode”= 1 … 8、10 时回原点

要回原点某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Mode”中指定所需要的回原点功能。

3. 使用这些值初始化必要的参数，然后在参数“Execute”的上升沿，启动回原点操作。
如果参数“Done”的值显示为“TRUE”，则已根据所选“Mode”完成了“MC_Home”作业。工艺对象
的“回原点后”状态将显示在“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位 > 运动状态 > 回原点
后”(Technology object > Diagnostics > Status and error bits > Motion status > Homed) 中 
(<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone))。 

“Mode”= 9 时被动回原点过程取消

“Mode”= 9 时，工艺对象不回原点。如果用于被动回原点（“Mode”= 2、8、10）的活动

“MC_Home”作业被另一个“Mode”= 9 的“MC_Home”作业超驰，则可通过参数

“CommandAborted”= TRUE 来取消正在运行的作业。“Mode” = 9 的超驰作业可通过参数

“Done” = TRUE 发出成功执行的信号。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

参见

超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Halt V4 (S7-1500)

MC_Halt：暂停轴 V4 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Halt”，可以将轴制动至停止状态。

通过参数“Jerk”和“Deceleration”，定义制动操作的动态行为。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_Halt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)”
部分。

参数

下表列出了“MC_Halt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
AbortAcceleration INPUT BOOL FALSE FALSE 使用配置的加加速度减小作业开始

时的当前加速度。而后，减速度增

大

TRUE 加速度在作业开始时设置为 0.0，减

速度立即增大。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度零。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

通过“MC_Halt”制动某个轴

要将某个轴减速至停止状态，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 将期望值提供给参数“Deceleration”、“Jerk”和“AbortAcceleration”。
3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_Halt”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。轴的停止状态将显示在“工艺对象 > 诊断 > 
状态位和错误位 > 运动状态 > 停止”(Technology object > Diagnostics > Status and error bits 
> Motion status > Standstill) 中 (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill))。

通过激活力矩/扭矩限值进行轴制动

使用激活的力/力矩限制时，允许的力矩可能不足以支持按计算得出的制动斜坡进行移动。

“MC_Halt”作业不会发出信号“Done”= TRUE。
要通过激活的力/力矩限制制动轴，需使用运动控制指令“MC_MoveVelocity”，同时

“MC_MoveVelocity.Velocity”= 0.0 且“MC_MoveVelocity.PositionControlled”= FALSE。 

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

参见

超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)
MC_MoveVelocity：以速度/速度设定值 V4 移动轴 (页 4359)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Halt：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：轴的停止和超驰作业特性

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动某个轴。在时间 ①，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作
业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。当“AbortAcc_2”= FALSE 时，当前加速度将通过指

定的加加速度减小。而后，减速度增大并且轴制动至停止状态。通过“Done_2”报告“MC_Halt”作业

完成。

区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动该轴。在时间 ②，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作业 
(A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。当“AbortAcc_2”= TRUE 时，电流加速度立即被设置为 
0 并且减速度增大。轴被制动至停止状态。通过“Done_2”报告“MC_Halt”作业完成。

MC_MoveAbsolute V4 (S7-1500)

MC_MoveAbsolute：绝对定位轴 V4 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveAbsolute”，可以将轴移至某个绝对位置。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象已启用。

• 工艺对象已回原点。

超驰响应

有关“MC_MoveAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 
(页 4503)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_MoveAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positioning‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 绝对目标位置

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 1 轴的运动方向

仅当启用模数功能时，才对该参数进行评

估。 
“工艺对象 > 组态 > 基本参数 > 启用取模 
(Technology object > Configuration > Basic 
parameters > Enable modulo)
1 正方向

2 负方向

3 短距离

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

将轴移至某个绝对位置

要将轴移至某个绝对位置，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Position”中指定所需的目标位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveAbsolute”作业。
当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

参见

超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveAbsolute：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：轴的绝对定位和超驰响应

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 通过“MC_MoveAbsolute”作业（A1），将轴移动到绝对位置 1000.0。当轴达到目标位置后，将在

时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动目标位置为 1500.0 的另一个“MC_MoveAbsolute”
作业 (A2)。当轴达到目标位置 1500.0 后，将通过“Done_2”发出信号。由于以前已经复位了

“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 在时间 ② 处，活动的“MC_MoveAbsolute”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveAbsolute”作业 (A2) 超驰。

将通过“Abort_1”发出中止信号。轴将被制动，直至更改后的速度，并移至新的目标位置 1500.0。到

达新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveRelative V4 (S7-1500)

MC_MoveRelative：相对定位轴 V4 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveRelative”，可以在开始执行作业时相对轴的位置对轴进行移动。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_MoveRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 
(页 4503)”部分。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_MoveRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positioning‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 定位距离

（正或负）

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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相对于开始位置移动某个轴

要相对于开始位置移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定需要移动的距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveRelative”作业。
当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

参见

超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4357



MC_MoveRelative：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：轴的相对定位和超驰作业特性

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 轴由“MC_MoveRelative”作业 (A1) 移动 1000.0 的距离 (“Distance”) （此处的开始位置为 0.0）。当

轴达到目标位置后，将在时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动距离为 500.0 的另一个

“MC_MoveRelative”作业 (A2)。到达新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。由于以前已经

复位了“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 活动的“MC_MoveRelative”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveRelative”作业 (A2) 超驰。在时间 ② ，通过

“Abort_1”发出中止信号。之后，轴将以新的速度移动 500.0 的距离（“Distance”）。到达新的目标

位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveVelocity V4 (S7-1500)

MC_MoveVelocity：以速度/速度设定值 V4 移动轴 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveVelocity”， 速移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_MoveVelocity”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 
(页 4503)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动控制的速度设定值

（允许“Velocity”= 0.0）
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 0 轴的转向

0 轴的转向可通过在参数“Velocity”中
指定转速的符号来定义。

1 正旋转方向 
使用“Velocity”的值。

2 负方向旋转

使用“Velocity”的值。

Current INPUT BOOL FALSE 保持当前速度

FALSE 禁用

将受到参数“Velocity”和“Direction”
的值的限制。

TRUE 激活

将不受参数“Velocity”和“Direction”
的值的限制。保持该功能开始执行

时的当前速度和方向。

当轴以该功能开始执行时的当前速

度继续运动时，参数“InVelocity”将
返回值“TRUE”。

PositionControlled INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制模式

只要执行“MC_MoveVelocity”作业，该参数即

适用。之后，以下作业的设置适用。

使用速度轴时忽略该参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

InVelocity OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度/速度设定值，将输出速

度/速度设定值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

速度设定值零（“Velocity” = 0.0）的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveVelocity”作业使用设定的减速度停止该轴。当达到速度/速度设

定值零时，参数“InVelocity”将显示值“TRUE”。 
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。 
参数“InVelocity”和“Busy”的值一直显示为“TRUE”，直到“MC_MoveVelocity”作业被其它运动控

制作业超驰为止。

使用恒定速度移动某个轴

要使用恒定速度移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Velocity”中，可指定轴的移动速度。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveVelocity”作业。
当前运动状态通过“Busy”、“InVelocity”和“Error”来显示。
如果参数“InVelocity”的值显示为“TRUE”，则表示已达到该速度/速度设定值。轴以该恒定转速
继续移动。参数“InVelocity”和“Busy”的值一直显示为“TRUE”，直到“MC_MoveVelocity”作业被
其它运动控制作业超驰为止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity” × “Override” %），

“InVelocity”将再次置位。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

参见

超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4363



MC_MoveVelocity：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：使用指定转速移动某个轴，并对超驰作业做出响应

“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 通过“Exe_1”启动，并对轴进行加速；在时间 ① 处，该作业通过

“InVel_1”发出信号，指示已经达到速度设定值 50.0。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4364 编程和操作手册, 11/2022



在时间 ② 处，作业被另一个“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止

信号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，轴将以恒定速度 15.0 
继续移动。

运行中的“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 被另一个“MC_MoveVelocity”作业(A1) 超驰。将通过

“Abort_2”发出中止信号。轴将加速到新的速度设定值 50.0。达到该设定速度之前，当前作业

“MC_MoveVelocity”(A1) 在时间 ③ 处被另一个作业“MC_MoveVelocity”(A2) 超驰。将通过

“Abort_1”发出中止信号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，

轴将以恒定速度 15.0 继续移动。

MC_MoveJog V4 (S7-1500)

MC_MoveJog：在点动模式下移动轴 V4 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveJog”，可以在点动模式下移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_MoveJog”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 
(页 4503)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveJog”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 工艺对象

JogForward INPUT BOOL FALSE TRUE 只要参数值为“TRUE”，轴就会以参

数“Velocity”中指定的速度正向移动。

JogBackward INPUT BOOL FALSE TRUE 只要参数值为“TRUE”，轴就会以参

数“Velocity”中指定的速度反向移动。

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动控制的速度设定值

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用指定值的绝对值。

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
PositionControlled INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制模式

只要执行“MC_MoveJog”作业，该参数即适

用。之后，以下作业的设置适用。

使用速度轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到速度/速度设定值，将输出速

度/速度设定值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

速度设定值零（“Velocity” = 0.0）的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveJog”作业使用设定的减速度停止该轴。当达到速度/速度设定值

零时，参数“InVelocity”将显示值“TRUE”。
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。

在点动模式下移动轴

要在点动模式下移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用“JogForward”可以正向移动某个轴；使用“JogBackward”，则可负向移动某个轴。
当前运动状态通过“Busy”、“InVelocity”和“Error”来显示。
如果“JogForward”和“JogBackward”都设置为 TRUE，轴将以上一有效减速度进行制动。将输出
错误 16＃8007（方向指定不正确）。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity” × “Override” %），

“InVelocity”将再次置位。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

参见

超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveJog：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：在点动模式下移动轴

在点动模式下，轴通过“Jog_B”反向移动。达到速度设定值 -50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 
发出信号。复位“Jog_B”之后，将制动轴并逐步停止。此后，通过“Jog_F”，轴可以正向转动。

达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。 
在时间 ① 处，如果置位“Jog_F”，则可通过“Vel_Input”将速度设定值更改为 100.0。此外，

也可以通过速度超驰更改速度设定值。“InVel”将复位。轴正在加速。达到新的速度设定值 
100.0 时，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

如果置位“Jog_F”，那么在时间 ② 处同样会置位“Jog_B”。如果“Jog_F”和“Jog_B”均被置位，那

么使用 新适用的减速度来制动该轴。并通过“Error”指示错误，输出 16#8007 错误的

“ErrorID”（方向指定不正确）。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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可通过复位输入“Jog_F”和“Jog_B”，解决这一问题。 
在制动斜坡过程中，将在时间 ③ 处置位“Jog_F”。此时，轴将加速为 新设定的速度值。达

到速度设定值 100.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

MC_MoveSuperimposed V4 (S7-1500)

MC_MoveSuperimposed：位置轴发生重叠 V4 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”，可以启动叠加到激活的基本运动上的相对定

位运动。

通过参数“VelocityDiff”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration” ，定义运动控制的动态行为。

动态值会添加到基本运动的值中。叠加运动不会延长基本运动的持续时间。

总轴运动的动态值为基本运动动态值和叠加运动动态值之和。

总运动特性取决于基本运动的类型：

• 基本运动为单轴运动：

– 叠加运动的 大动态值为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 整个运动受组态的动态限值的限制。 
• 基本运动为同步运动：

– 叠加运动的 大动态值为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 跟随轴的同步运动不受跟随轴的动态限值的限制。

– 同步操作过程中引导轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业会影响引导轴和跟随轴。

– 同步操作过程中跟随轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业只会影响跟随轴。

工艺数据块和 TIA Portal 中始终显示总运动的动态值。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_MoveSuperimposed”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：回原点和运动控制

工作 (页 4503)”部分。 

参数

下表列出了“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positioning‐
Axis

- 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 重叠定位的额外距离（正或负）

VelocityDiff INPUT LREAL -1.0 相对于活动的运动的 大速度偏差

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 叠加定位完成

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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启动叠加定位运动

要使用“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令启动叠加定位运动，请按下列步骤进行操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定要移动的额外距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveSuperimposed”作业。
当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

参见

超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveSuperimposed：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：定位轴重叠

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ① 处，可使用“Exe_2”初始

化距离为 50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴移动的距离为两个作业的动态值总和，即 50 
+ 50 = 100.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

区域 使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ② 处使用“Exe_2”，初始化

了距离为 -50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴将反向移动，移动的距离为两个作业的动态值

总和，即 50.0 - 50.0 = 0.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_SetSensor V4

MC_SetSensor：将备用编码器设为运行的有效型编码器 V4

说明

通过运动控制指令“MC_SetSensor”，切换用于轴的闭环位置控制的编码器。

无须使用参数“Mode”2 和 3 进行切换，即可调整所寻址编码器的实际值。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

要求

• 已正确组态工艺对象和备用编码器。

• 无重启指令且无“MC-Home”作业处于运行状态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_SetSensor”作业的执行。

• 新作业“MC_SetSensor”不会中止任何活动的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_SetSensor”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positioning‐
Axis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Sensor INPUT INT 1 新编码器编号（1 到 4）。

Mode INPUT DINT 0 该模式确定了旧编码器与新编码器之间的位

置对齐情况。

0 切换编码器并将实际位置传送给新

编码器

通过该编码器切换，可防止定位控

制中出现阶跃变化。可以实现编码

器的无扰动切换。

1 在未对齐实际位置的情况下，切换

编码器

注

闭环位置控制处于激活状态时，两

个编码器的附加差值用作附加控制

偏差，并且可触发补偿运动。 
2 传送实际值 

将实际位置传送到“Sensor”参数中所

指定的编码器。

3 传送实际值 
“参考编码器”（“ReferenceSensor”
参数）的实际位置传送至在“Sensor”
参数中指定的编码器。

ReferenceSensor INPUT INT 1 参考编码器编号（参见参数“Mode” = 3）
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已切换用于轴的闭环位置控制的编

码器。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

切换到绝对值编码器

将编码器切换为绝对编码器并传输实际值（“Mode” = 2，3）时，将使用绝对编码器的值和

绝对值偏移值计算实际值。切换到不同编码器时，将取消实际值的计算过程。绝对编码器将

再次返回绝对值 + 绝对值偏移值 (<TO>.StatusSensor[n].AbsEncoderOffset)，而不使用

“MC_SetSensor”作业进行计算。

测量输入、输出凸轮、凸轮轨迹 (S7-1500)

MC_MeasuringInput V4 (S7-1500)

MC_MeasuringInput：启动一次测量 V4 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MeasuringInput”，开始进行一次性测量。

进行一次性测量时，可以通过一个测量作业检测到一个或两个边沿。将相应的工艺对象轴或

外部编码器的位置分配给测量事件。测量结果在函数块以及工艺数据块中进行指示，并且可

在用户程序中进行进一步处理。测量作业已完成。

必须使用“MC_MeasuringInput.Execute” = TRUE，再次启动另一个测量作业。

适用于

• 测量输入

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 轴编码器的状态必须“有效”(StatusSensor[1..4].State = valid)。否则，会在函数块中拒绝

测量作业，并提示错误。

• 在主动或被动回原点期间，无法使用 PROFIdrive 进行测量。

超驰响应

有关“MC_MeasuringInput”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：测量输入作业 
(页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_MeasuringInput”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 测量类型

0 下一个上升沿的测量

1 下一个下降沿的测量

2 下两个边沿的测量

3 两个边沿的测量，从上升沿开始

• 上升沿 =“MeasuredValue1”（测

量值 1）
• 下降沿 =“MeasuredValue2”（测

量值 2）
4 两个边沿的测量，从下降沿开始

• 下降沿 =“MeasuredValue1”
• 上升沿 =“MeasuredValue2”

MeasuringRange INPUT BOOL FALSE 测量值的采集

遵守时间相关的边界条件。

FALSE 始终采集测量值

TRUE 仅采集测量范围内的测量值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StartPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的起始位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

EndPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的结束位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已完全处理块。

测量值有效。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 测量作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

MeasuredValue1 OUTPU
T

LREAL 0.0 第一个测量值

MeasuredValue2 OUTPU
T

LREAL 0.0 第二个测量值（用于两个边沿的测量）

参见

超驰响应 V4：测量输入作业 (页 4506)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MeasuringInput：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：开始一次性测量作业

对于通过“Execute”开始的“Mode”= 0 的“MC_MeasuringInput”作业，执行了下一个上升沿的

测量。“Done” = TRUE 信号表示测量已成功完成。确定的测量值 ①（在示例中：为 50）已

通过“MeasuredValue1”进行输出。

MC_MeasuringInputCyclic V4 (S7-1500)

MC_MeasuringInputCyclic：启动循环测量 V4 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MeasuringInputCyclic”，开始进行循环测量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过循环测量，系统 多会检测到两个测量事件，并会显示相关的测量位置。会继续循环进

行测量，直至按照指令结束测量。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 只有在使用 TM Timer DIDQ 进行测量时，才可以循环测量。

• 仅当轴编码器的为“有效”状态“valid“（“StatusSensor[1..4].State” = valid）时，操作才

生效。否则，会在函数块中拒绝测量作业，并提示错误。

超驰响应

有关“MC_MeasuringInputCyclic”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：测量输入作业 
(页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_MeasuringInputCyclic”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 测量类型

0 上升沿的测量

1 下降沿的测量

2 两个边沿的测量

MeasuringRange INPUT BOOL FALSE 测量值的采集

遵守时间相关的边界条件。

FALSE 始终采集测量值

TRUE 仅采集测量范围内的测量值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StartPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的起始位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

EndPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的结束位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 测量作业已中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

MeasuredValue1 OUTPU
T

LREAL   第一个测量值

MeasuredValue2 OUTPU
T

LREAL   第二个测量值（在一个位置控制周期内测量

多个边沿时）

MeasuredValue1Count
er

OUTPU
T

UDINT 0 第一个测量值的计数值

MeasuredValue2Count
er

OUTPU
T

UDINT 0 第二个测量值的计数值

LostEdgeCounter1 OUTPU
T

UDINT 0 第一个测量值采集的周期时钟内，缺失边沿

的计数值

LostEdgeCounter2 OUTPU
T

UDINT 0 第二个测量值采集的周期时钟内，缺失边沿

的计数值

参见

超驰响应 V4：测量输入作业 (页 4506)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MeasuringInputCyclic：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：开始循环测量作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“Mode”= 0 且不含特定测量范围“MeasuringRange” = “FALSE”）时，使用“Execute”（信号和

启动点未显示）（如，在 MC-PreServo [OB67] 中调用）启动的“MC_MeasuringInputCyclic”
指令将执行一次上升沿测量。通过调用 MC-PreServo [OB67] 或 MC-PreServo [OB67] 中的运

动控制指令“MC_MeasuringInputCyclic”，会在同一个应用周期内调用测量指令以及测量本身。

对于在位置控制周期的第一个上升沿 ① 确定的实际位置，将通过“MeasuredValue1”进行输

出，计数变量“MeasuredValue1Counter”会加“1”。
对于在位置控制周期的第二个上升沿 ② 确定的实际位置，将通过“MeasuredValue2”进行输

出，计数变量“MeasuredValue2Counter”会加“1”。
如果在同一个位置控制周期 ③ 内出现其它上升沿，则会在 LostEdgeCounter1 和 
LostEdgeCounter2 中进行记录。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_AbortMeasuringInput V4 (S7-1500)

MC_AbortMeasuringInput：取消当前运行的测量作业 (V4) (S7-1500)

说明

借助运动控制指令“MC_AbortMeasuringInput”，可中止活动的一次性或循环测量作业。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

有关“MC_AbortMeasuringInput”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：测量输入作业 
(页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_AbortMeasuringInput”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring‐
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL 0 函数块已处理。测量作业已被取消激活。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4385



参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V4：测量输入作业 (页 4506)

MC_OutputCam V4 (S7-1500)

MC_OutputCam：激活/取消激活输出凸轮 V4 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_OutputCam”激活特定的输出凸轮。

根据输出凸轮的类型，以下输入参数生效：

• 距离输出凸轮

– “OnPosition”
– “OffPosition”

• 时基输出凸轮

– “OnPosition”
– “Duration”

使用参数“Mode”和“Direction”，可定义输出凸轮的操作模式和有效方向。

如果“MC_OutputCam.Enable” = TRUE，则会始终读取输入参数，并且输入参数会在下一个

位置控制周期内生效。 
发生工艺报警时，会在确认错误后再次对输出凸轮进行处理。

适用于

• 输出凸轮

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 较高级别的工艺对象必须具备有效位置。

• 在非位置控制操作过程中，没有为轴输出设定值输出凸轮。

• 带有“MC_OutputCam.OnPosition”= 0 设置的设定值输出凸轮，在位置设定值 = 0 时进行

切换。 

超驰响应

通过以下部分取消“MC_OutputCam”：
• 使用“MC_OutputCam.Enable”= FALSE，禁用输出凸轮

• 在用户程序的输出凸轮中，只能有一个“MC_OutputCam”函数块实例处于激活状态。对于

当前激活的输出凸轮上的第二个“MC_OutputCam”函数块实例，将被拒绝，并提示错误。

参数

下表列出了“MC_OutputCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

OutputCam INPUT TO_OutputCam - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE FALSE 已禁用输出凸轮

TRUE 输出凸轮正在处理中

OnPosition INPUT LREAL 0.0 输出凸轮的起始位置 [互连工艺对象的测量单

位]
对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

OffPosition INPUT LREAL 0.0 基于位置的输出凸轮的结束位置 [互连工艺对

象的测量单位]
对于具有活动的取模函数的轴或外部编码

器，超出模数范围的位置数据会镜像在模数

范围内。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Duration INPUT LREAL 0.0 基于时间的输出凸轮的开启持续时间 [测量单

位：ms]
基于时间的输出凸轮的开启持续时间值必须

大于 0.0。
Mode INPUT DINT 1 操作模式

1 标准

输出凸轮功能（输出未反向）

2 输出凸轮功能（输出反向）

3 输出凸轮始终激活

（“Enable”= TRUE）
Direction INPUT DINT 1 输出凸轮的激活方向

1 正方向

2 负方向 
3 双向

CamOutput OUTPU
T

BOOL - 基于运动控制指令“MC_OutputCam”的上次

调用的状态显示

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 输出凸轮的处理过程处于激活状态。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_OutputCam：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：激活指定的输出凸轮类型。

A1 距离输出凸轮

A2 时基输出凸轮

使用“Enable”= TRUE 激活输出凸轮。输出凸轮的输出取决于该参数。

“Busy”= TRUE 用于指示输出凸轮的处理过程。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果设置了激活方向“Direction”= 1（正向），则输出凸轮将执行以下操作，而与输该出凸轮

的类型设置无关：

• 距离输出凸轮在“OnPosition”① 处开启，并在“OffPosition”② 处再次关闭。方向改变时，

输出凸轮关闭 ④。

• 基于时间的输出凸轮在“OnPosition”① 处开启，并在经过特定时间“Duration”③ 后再次关

闭。在特定的开启持续时间“Duration”内，开启的基于时间的输出凸轮将保持激活状态，

即使在反方向再次出现起始位置超行程的情况，亦如此。

使用“CamOutput”输出输出凸轮的切换状态。

“Enable”= FALSE 时，特定的凸轮类型将取消激活。“Busy”= FALSE 表示输出凸轮当前未处理。

MC_CamTrack V4 (S7-1500)

MC_CamTrack：激活/取消激活凸轮轨迹 V4 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_CamTrack”启用凸轮轨迹的处理过程。

适用于

• 凸轮轨迹

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 较高级别的工艺对象必须具备有效位置。

• 在非位置控制操作过程中，没有为轴输出设定值输出凸轮。

超驰响应

• 通过“MC_CamTrack.Enable”= FALSE 禁用凸轮轨迹，从而取消“MC_CamTrack”。
• 在用户程序的凸轮轨迹中，只能有一个“MC_CamTrack”函数块实例处于激活状态。对于

当前激活的凸轮轨迹上的第二个“MC_CamTrack”函数块实例，将被拒绝，并提示错误。

• 更改运动控制指令“MC_CamTrack”的参数时或在工艺数据块中重新计算凸轮轨迹。根据

所有参数设置处理凸轮轨迹。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_CamTrack”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

CamTrack INPUT TO_CamTrack - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 凸轮轨迹已处理。

FALSE 凸轮轨迹已禁用。

Mode INPUT DINT 1 0 当“Enable”= TRUE 时：

立即激活凸轮轨迹的处理过程。凸

轮轨迹数据立即生效

如果由于凸轮轨数据更改而导致轨

迹信号仍未设置，则之前激活的基

于位置的输出凸轮将被取消。

之前激活的基于时间的输出凸轮始

通常将被取消。

当“Enable”= FALSE 时：

立即完成凸轮轨迹的处理过程。立

即取消基于位置的输出凸轮/基于时

间的输出凸轮。

1 当“Enable”= TRUE 时：

立即/在下一个轨迹周期激活凸轮轨

迹处理过程：

• 首次激活凸轮轨迹时，会立即开

始凸轮轨迹的处理过程。

• 如果凸轮轨迹处理过程已激活，

则会输出当前凸轮轨迹，直至轨

迹周期结束。随后，新的凸轮轨

迹数据将生效。

当“Enable”= FALSE 时：

凸轮轨迹结束时，结束凸轮轨迹的

处理过程

2 当“Enable”= TRUE 时：

凸轮轨迹输出立即接通，并保持接

通状态

当“Enable”= FALSE 时：

立即关闭凸轮轨迹输出。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

InvertOutput INPUT BOOL FALSE 反向输出

TRUE 轨迹输出的输出已反向

FALSE 轨迹输出的输出未反向

TrackOutput OUTPU
T

BOOL - 指示凸轮轨迹的切换状态。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 凸轮轨迹的处理过程处于激活状态。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参

数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

MC_CamTrack：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：激活凸轮轨迹

① 轴参考位置

② 组态的输出凸轮无效

③ 开始周期性连续的凸轮轨迹

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用“Enable”= TRUE 激活凸轮轨迹。凸轮轨迹根据工艺数据块中设置的参数进行输出。

变量 值 说明

<TO>Parameter.
  CamTrackType 0 将该凸轮轨的输出凸轮类型指定为距离输出凸轮

ReferencePosition 20.0 为凸轮轨迹指定的轴基准位置

CamTrackLength 100.0 凸轮轨迹的特定长度

CamTrack[1].Existent TRUE 将凸轮轨的第一个距离输出凸轮指定为有效凸轮

CamTrack[1].OnPosition 10.0 该凸轮轨迹中第一个输出凸轮的起始位置

CamTrack[1].OffPosition 20.0 该凸轮轨迹中第一个输出凸轮的结束位置

CamTrack[2].Existent FALSE 将凸轮轨的第二个距离输出凸轮指定为无效凸轮

CamTrack[2].OnPosition 30.0 该凸轮轨迹中第二个输出凸轮的起始位置

CamTrack[2].OffPosition 50.0 该凸轮轨迹中第二个输出凸轮的结束位置

CamTrack[3].Existent TRUE 将凸轮轨的第三个距离输出凸轮指定为有效凸轮

CamTrack[3].OnPosition 60.0 该凸轮轨迹中第三个输出凸轮的起始位置

CamTrack[3].OffPosition 90.0 该凸轮轨迹中第三个输出凸轮的结束位置

同步运动 (S7-1500)

MC_GearIn V4 (S7-1500)

MC_GearIn：启动齿轮同步 V4 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_GearIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动操作。

通过参数“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义用于同步的跟随轴的动态行为。

同步持续时间和距离与以下参数有关：

• “MC_GearIn”作业的开始时间

• 开始时跟随轴的动态值

• 用于同步的动态设置

• 引导轴的动态值

指令
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使用参数“RatioNumerator”和“RatioDenominator”将传动比指定为两个整数之间的关系（分

子/分母）。

传动比的分子指定为正数或负数。这会产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。 

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴或外部编码器。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GearIn”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：同步操作作业 (页 4504)”部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_GearIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_Axis - 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronou
sAxis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

RatioDenominator INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
InGear OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

启动同步操作

要使用“MC_GearIn”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在相应参数中指定引导轴、跟随轴和传动比。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GearIn”作业。
跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InGear”参数的值为“TRUE”，则跟随轴进行同步并同步移
动到引导轴。参数“InGear”和“Busy”将显示值“TRUE”，直到“MC_GearIn”作业被其它运动控制作
业超驰为止。

参见

超驰响应 V4：同步操作作业 (页 4504)

指令
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MC_GearIn：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：同步和切换主值

使用“Exe_1”，初始化“MC_GearIn”作业 (A1)。跟随轴 (TO_Slave) 将与引导轴 (TO_Master_1) 
进行同步。“InGear_1”会在时间 ① 处发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 

指令
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在时间 ②，将由另一个“MC_GearIn”作业 (A2) 超驰同步操作。将通过“Abort_1”发出中止信

号。跟随轴将与引导轴 (TO_Master_2) 进行同步。“InGear_2”会在时间 ③ 处发出跟随轴已

同步并与引导轴同步运动的信号。

MC_GearInPos V4

MC_GearInPos：通过特定同步位置启动齿轮传动 V4

说明

使用运动控制指令“MC_GearInPos”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动操作。同步操作

在为引导轴和跟随轴指定的同步位置之前进行了同步。

支持以下同步类型：

• 使用动态参数进行同步（“SyncProfileReference” = 0）
• 使用主值距离进行同步（“SyncProfileReference” = 1）
使用参数“RatioNumerator”和“RatioDenominator”将传动比指定为两个整数之间的关系（分

子/分母）。

传动比的分子指定为正数或负数。这会产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。 

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴或外部编码器。

• 跟随轴是同步轴。

指令
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• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 在使用“MasterStartDistance”的情况下，启动作业时，引导轴必须与“MasterSyncPosition”
至少相隔指定的距离。

超驰响应

有关“MC_GearInPos”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：同步操作作业 (页 4504)”部
分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_GearInPos”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_Axis - 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronou
sAxis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

RatioDenominator INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647
MasterSyncPosition INPUT LREAL 0.0 引导轴的同步位置

引导轴和跟随轴同时移动的位置即为引导轴

的起始位置

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SlaveSyncPosition INPUT LREAL 0.0 跟随轴的同步位置

引导轴和跟随轴同时移动的位置即为跟随轴

的起始位置

SyncProfileReference INPUT DINT 1 同步类型

0 使用动态参数进行同步

1 使用主值距离进行同步

MasterStartDistance INPUT LREAL 1.0 主值距离

（当“SyncProfileReference”= 1 时）

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

（“SyncProfileReference”= 0 时）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

（“SyncProfileReference”= 0 时）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

（“SyncProfileReference”= 0 时）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

（“SyncProfileReference”= 0 时）

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
SyncDirection INPUT DINT 3 同步方向

（适用于已激活模数设置的轴）

1 正方向

同步期间，跟随轴只能沿正向行进。

2 负方向

同步期间，跟随轴只能沿负向行进。

3 短距离

同步期间，跟随轴允许更改方向。

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

启动同步操作

要使用“MC_GearInPos”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定引导轴、跟随轴、传动比和同步位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GearInPos”作业。
跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InSync”参数的值为“TRUE”，则跟随轴进行同步并同步移
动到引导轴。参数“InSync”和“Busy”将显示值“TRUE”，直到“MC_GearInPos”作业被其它运动控
制作业超驰为止。

参见

超驰响应 V4：同步操作作业 (页 4504)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_GearInPos：功能图 V4

功能图：使用动态参数/主值距离进行同步

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。跟随轴 (TO_Slave) 将通过特定的动态参数与引导轴 
(TO_Master) 进行同步。系统对同步所需的距离进行计算。“StartSync”用于显示同步开始。达到特

定的同步位置后，“InSync”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

区域 使用“Exe”，初始化“MC_GearInPos”作业 (A1)。跟随轴 (TO_Slave) 将通过特定的主值距离与引导轴 
(TO_Master) 进行同步。系统对同步所需的动态值进行计算。使用“StartSync”用于显示同步开始。

“InSync”用于表示跟随轴已同步并同步移动到引导轴。

MC_PhasingAbsolute V4

MC_PhasingAbsolute：跟随轴上主值的绝对偏移 V4

说明

通过运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”，在使用“MC_GearIn”和“MC_GearInPos”进行齿轮

传动期间，对跟随轴上的主值进行偏移，并将该偏移用作绝对偏移。引导轴的位置不会受此

影响。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义跟随轴运动的动态响应。

动态值会与同步操作运动的值相加。

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴或外部编码器。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 使用运动控制指令“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”，将跟随轴与引导轴进行同步

（“MC_GearIn.InGear” = TRUE 或“MC_GearInPos.InSync” = TRUE）。

• 跟随轴已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_PhasingAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：同步操作作业 
(页 4504)”部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用引导轴时，不会中止主值偏移。即使在减速制动阶段

和引导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_PhasingAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_Axis - 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronou
sAxis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

PhaseShift INPUT LREAL 0.0 绝对主值偏移

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴速度（添加到同步操

作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴减速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加加速度（添加到同

步操作运动中）

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已完成主值偏移。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

AbsolutePhaseShift OUTPU
T

LREAL 0.0 “Busy” = TRUE 时：

显示到目前为止完成的主值偏移

启动绝对主值偏移

要使用“MC_PhasingAbsolute”运动控制指令开始主值绝对位移，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“PhaseShift”参数指定主值绝对偏移。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_PhasingAbsolute”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“AbsolutePhaseShift”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

超驰响应 V4：同步操作作业 (页 4504)
MC_GearIn V4 (页 4393)
MC_GearInPos V4 (页 4398)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_PhasingAbsolute：功能图 V4

功能图：主值的绝对偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在通过“MC_GearInPos” (A1) 进行激活的齿轮传动操作时，将使用“Exe”开始

“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2)。通过加到同步操作运动的特定动态值执行主值偏移。

“Done”表示主值已成功偏移。通过“AbsolutePhaseShift”指示作业所产生的主值偏移 50.0。在

工艺对象 <TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift 的变量中指示主值绝对偏移 50.0。引

导轴的运动不会受影响。

主值偏移后，会通过“Exe”再次开始“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2)。因为主值偏移 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift) 已经为 50.0，因此主值未偏移。

MC_PhasingRelative V4

MC_PhasingRelative：跟随轴上主值的相对偏移 V4

说明

通过运动控制指令“MC_PhasingRelative”，在使用“MC_GearIn”和“MC_GearInPos”进行齿轮传

动期间，将相对于现有主值偏移对跟随轴上的主值进行偏移。引导轴的位置不会受此影响。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义跟随轴运动的动态响应。

动态值会与同步操作运动的值相加。

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴或外部编码器。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 使用运动控制指令“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”，将跟随轴与引导轴进行同步

（“MC_GearIn.InGear” = TRUE 或“MC_GearInPos.InSync” = TRUE）。

• 跟随轴已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_PhasingRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：同步操作作业 (页 4504)”
部分。

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用引导轴时，不会中止主值偏移。即使在减速制动阶段

和引导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_PhasingRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_Axis - 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronou
sAxis

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

PhaseShift INPUT LREAL 0.0 相对主值偏移

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴速度（添加到同步操

作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴减速度（添加到同步

操作运动中）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加加速度（添加到同

步操作运动中）

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已完成主值偏移。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

CoveredPhaseShift OUTPU
T

LREAL 0.0 “Busy” = TRUE 时：

显示到目前为止完成的主值偏移

启动相对主值偏移

要使用“MC_PhasingRelative”运动控制指令开始主值相对偏移，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“PhaseShift”参数指定主值相对偏移。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_PhasingRelative”作业。
当前运动状态通过参数“Busy”、“CoveredPhaseShift”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

超驰响应 V4：同步操作作业 (页 4504)
MC_GearIn V4 (页 4393)
MC_GearInPos V4 (页 4398)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_PhasingRelative：功能图 V4

功能图：主值的相对偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4413



在通过“MC_GearInPos” (A1) 进行激活的齿轮传动操作时，将使用“Exe”开始

“MC_PhasingRelative”作业 (A2)。通过加到同步操作运动的特定动态值执行主值偏移。

“Done”表示主值已成功偏移。通过“CoveredPhaseShift”指示作业所产生的主值偏移 50.0。在

工艺对象 <TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift 的变量中指示主值绝对偏移 50.0。引

导轴的运动不会受影响。

主值偏移后，会通过“Exe”再次开始“MC_PhasingRelative”作业 (A2)。通过加到同步操作运动

的特定动态值将再次执行主值偏移。“Done”表示主值已成功偏移。通过“CoveredPhaseShift”
指示作业所产生的主值偏移 50.0。在工艺对象 <TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift 
的变量中指示主值绝对偏移 100.0。

MC_CamIn V4

MC_CamIn：开始凸轮运动 V4。

说明

使用运动控制指令“MC_CamIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动凸轮传动操作。

使用“SyncProfileReference”参数，可指定同步曲线。

• “SyncProfileReference” = 0 或 1 
同步操作在到达引导轴的指定同步位置之前即实现同步。

引导轴和跟随轴同时移动的位置即为引导轴的起始同步位置，该位置由凸轮的起始位置

以及“MasterSyncPosition”和“MasterOffset”参数产生。 
通过“MasterOffset”参数，可设置凸轮主值的偏移量（使用“SyncProfileReference” = 0 或 
1）。这样，可确定该凸轮相对于同步操作功能中主值的位置。凸轮将根据该值移动到指

定位置范围。

• “SyncProfileReference” = 2
同步操作立即设置为同步。使用“MasterSyncPosition”参数，在凸轮中设置准确的同步位

置。该设置主要适用于在静止状态下同步。

将凸轮定义为，插补后位于起始位置 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue) 与结束位置 
(<TO>.StatusCam.EndLeadingValue) 之间。工艺对象组态中的主值和从值范围规范仅显示在

图形编辑器中。

使用“MasterSyncPosition”参数，可指定凸轮中相对于该凸轮起始位置的同步位置。到达同

步位置时，同步操作完成。要运行整个的凸轮，则需在“MasterSyncPosition”中指定值 0.0
（默认值）。“MasterSyncPosition”不为 0.0 时，可在凸轮内移动同步位置而不更改凸轮的位

置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下图显示了对主值、从值偏移值以及带有以下参数值的凸轮定义的基本影响：

• 凸轮的起始位置 > 0 
• “MasterSyncPosition” > 0

① 凸轮的起始位置

定义的第一个插补点/凸轮第一段的起点 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue)
② 同步完成（“MasterSyncPosition”）
③ 编辑凸轮的位置 

定义的 后一个插补点/凸轮 后一段的结束点 (<TO>.StatusCam.EndLeadingValue)

下图显示了使用参数“MasterScaling”和“SlaveScaling”缩放凸轮时的基本影响：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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主值

从值

支持以下同步类型：

• 使用动态参数进行同步（“SyncProfileReference” = 0）
• 使用主值距离进行同步（“SyncProfileReference” = 1）
• 直接同步设置（“SyncProfileReference”= 2）
引导轴或跟随轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴、跟随轴和凸轮的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴或外部编码器。

• 跟随轴是同步轴。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 已通过“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。

• 如果在使用“MasterStartDistance”时启动该作业，则引导轴必须与“MasterSyncPosition”至
少应相隔指定的距离。

超驰响应

有关“MC_CamIn”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：同步操作作业 (页 4504)”部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴会中止每个状态下的同步操作。

相反，通过“MC_Power”禁用引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引导轴再次

启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_CamIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_Axis - 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_Synchronou
sAxis

- 跟随轴工艺对象

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

MasterOffset INPUT LREAL 0.0 凸轮主值的偏移量

（“SyncProfileReference” = 0 或 1）
凸轮工艺对象未更改。

SlaveOffset INPUT LREAL 0.0 凸轮从值的偏移量

（“SyncProfileReference” = 0 或 1）
凸轮工艺对象未更改。

MasterScaling INPUT LREAL 1.0 缩放凸轮的主值

凸轮工艺对象未更改。

SlaveScaling INPUT LREAL 1.0 缩放凸轮的从值

凸轮工艺对象未更改。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

MasterSyncPosition INPUT LREAL 0.0 同步位置

主值端同步操作的结束位置，相对于凸轮起

始位置 
(<TO>.StatusCam.StartLeadingValue)。
该值必须介于凸轮的定义范围内。

SyncProfileReference INPUT DINT 1 同步曲线

0 使用动态参数进行同步

1 使用主值距离进行同步

2 直接同步设置

MasterStartDistance INPUT LREAL 0.0 主值距离（同步过程中引导轴的距离）

（当“SyncProfileReference”= 1 时）

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

（“SyncProfileReference”= 0 时）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

（“SyncProfileReference”= 0 时）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4418 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

（“SyncProfileReference”= 0 时）

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

（“SyncProfileReference”= 0 时）

> 0.0 恒定加速度曲线

使用指定值。

= 0.0 梯形速度曲线

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
ApplicationMode INPUT DINT 0 凸轮的应用

0 一次性/非循环

1 循环（从值端的绝对应用）

2 循环附加（在从值端连续附加）

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SyncDirection INPUT DINT 3 同步方向

（适用于已激活模数设置的轴）

1 正方向

同步期间，跟随轴只能沿正向行进。

2 负方向

同步期间，跟随轴只能沿负向行进。

3 短距离

同步期间，跟随轴允许更改方向。

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 同步操作已完成

跟随轴已同步，并同步移动到引导

轴。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

EndOfProfile OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到凸轮的末端。

循环使用凸轮时，针对在用户程序

中至少调用一次“MC_CamIn”的情况

进行显示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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启动同步操作

要使用“MC_CamIn”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定引导轴、跟随轴、使用的凸轮和同步位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_CamIn”作业。
跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InSync”参数的值为“TRUE”，则跟随轴进行同步并同步移
动到引导轴。凸轮循环应用时，参数“InSync”和“Busy”的值始终显示为“TRUE”，直至
“MC_CamIn”作业被其它运动控制作业超驰。凸轮进行非循环应用时，如果将参数
“EndOfProfile”的值设置为“TRUE”，则“InSync”和“Busy”的值将设置为“FALSE”。

参见

超驰响应 V4：同步操作作业 (页 4504)

MC_CamIn：功能图 V4

功能图：同步和切换凸轮

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用“Exe_1”，初始化“MC_CamIn”作业 (A1)。“StartSync_1”用于显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的动态参数在“Sync_1”范围内与凸轮 (Cam_1) 进行同步。“InSync_1”
会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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同步操作由另一个“MC_CamIn”作业 (A2) 超驰。将通过“Abort_1”发出中止信号。

“StartSync_2”用于显示同步开始。跟随轴将通过特定的主值距离在“Sync_2”范围内与新的凸

轮 (Cam_2) 进行同步。在“Sync_2”范围内，轴不会跟随凸轮“Cam_1”。该轴将基于系统计算

得出的动态值移动到 A2 同步位置处。“InSync_2”信号用于表示，跟随轴已同步并同步移动

到引导轴处。

MC_SynchronizedMotionSimulation V4

MC_SynchronizedMotionSimulation：仿真同步操作 V4

说明

通过运动控制指令“MC_SynchronizedMotionSimulation”，对跟随轴上活动的同步操作进行

仿真。因此，使用“MC_Power”禁用跟随轴时，同步操作将保持激活。再次启用后，跟随轴

无需再次同步。

通过开始“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业，同步操作的速度设定值将设为零。如

果在开始仿真时跟随轴上的重叠移动处于激活状态，则会继续输出该重叠移动的设定值。

会为驱动装置输出在同步操作仿真期间开始的运动作业设定值。 
如果仿真结束时跟随轴的位置不同于仿真开始时的位置，则会触发设定值阶跃变化。

适用于

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 跟随轴是同步轴。

• 对于“同步“状态 (<TO>.StatusWord.X22 = TRUE) 下的工艺对象，同步操作处于激活状

态。

超驰响应

其它任何运动控制作业不会中止“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业的执行。仿真的

同步操作保持为激活状态，即使通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴时，亦如此。

重启工艺对象时会停止仿真，并会中止同步操作。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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新作业“MC_SynchronizedMotionSimulation”不会中止任何其它运动控制作业。

“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable” = TRUE 时，将拒绝同步操作作业。

参数

下表列出了“MC_SynchronizedMotionSimulation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_Synchronou
sAxis

- 跟随轴工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 已开始对同步操作进行仿真。

FALSE 已停止对同步操作进行仿真。

InSimulation OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 正在对同步操作进行仿真

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

禁用跟随轴时，会继续同步操作

为了不通过“MC_SynchronizedMotionSimulation”运动控制指令停止同步操作，禁用跟随轴

时，请按以下步骤进行操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“Slave”参数指定跟随轴。

3. 使引导轴进入静止状态（例如，通过“MC_Halt”实现）。

4. 通过“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable”== TRUE，开始对跟随轴上的同步操作进行
仿真。

5. “InSimulation”参数显示值 TRUE 时，禁用跟随轴。仿真过程中，同步操作保持为激活状态。

6. 要在跟随轴启用后再次复位同步操作，请通过“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable”
= FALSE 停止同步操作仿真。
同步操作仿真已停止。跟随轴随引导轴而动，无需重新同步。

指令
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凸轮

MC_InterpolateCam V4

MC_InterpolateCam：插补凸轮盘 V4

说明

通过运动控制指令“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。

插补操作将关闭凸轮既定插补点与区域间的间隔。在定义的范围内，使用以下从值对凸轮进

行插补：

• 定义的第一个插补点/凸轮第一段的起点 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue)
• 定义的 后一个插补点/凸轮 后一段的结束点 (<TO>.StatusCam.EndLeadingValue)
完成插补后，会为定义范围内的各个值分配数值范围中的确切值。

插补类型用于定义如何插补缺失的范围。插补类型在工艺对象组态中指定。支持以下插补方

式：

• 直线插补

• 三次样条插补

• 贝塞尔样条插补

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 凸轮当前未处于使用状态（例如，用于凸轮运动）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_InterpolateCam”作业的执行。

• 新作业“MC_InterpolateCam”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_InterpolateCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已对凸轮进行插补。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

插补凸轮

要使用“MC_InterpolateCam”运动控制指令对凸轮进行插补，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“Cam”参数指定要进行插补的凸轮。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_InterpolateCam”作业。
已对凸轮进行插补。“Done”参数的值为“TRUE”时，表示插补过程完成。

MC_GetCamLeadingValue V4

MC_GetCamLeadingValue：读取凸轮盘的主值 V4 (S7-1500T)

说明

通过运动控制指令“MC_GetCamLeadingValue”，可从凸轮中读取为从值定义的主值。

可以为不同的主值定义相同的从值，因此，可以通过“ApproachLeadingValue”参数指定主值

的近似值。 

适用于

• 凸轮

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已对凸轮进行插补。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GetCamLeadingValue”作业的执行。

• 新作业“MC_GetCamLeadingValue”不会中止任何活动的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_GetCamLeadingValue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

FollowingValue INPUT LREAL 0.0 待读取主值的从值

ApproachLeadingValue INPUT LREAL 0.0 搜索的主值的近似值

如果该从值在凸轮中多次使用，则可用于限

制搜索的主值。 
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已读取主值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

Value OUTPU
T

LREAL - 读取主值（位置）

（“Done”= TRUE 时有效）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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读取一个主值

要使用“MC_GetCamLeadingValue”运动控制指令从凸轮中读取主值，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数，为搜索的主值指定凸轮、从值和近似值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GetCamLeadingValue”作业。
“Done”参数的值为“TRUE”时，表示主值已确定。主值的计算可能需要几个周期。通过参数
“Value”输出主值。

MC_GetCamFollowingValue V4

MC_GetCamFollowingValue：读取凸轮盘的从值 V4

说明

使用运动控制指令“MC_GetCamFollowingValue”，从凸轮中针对主值读取从值以及从值的一

阶和二阶导数。

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已对凸轮进行插补。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GetCamFollowingValue”作业的执行。

• 新作业“MC_GetCamFollowingValue”不会中止任何活动的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_GetCamFollowingValue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

LeadingValue INPUT LREAL 0.0 待读取从值的主值

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 从值已读取。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

Value OUTPU
T

LREAL - 读取从值（位置）

（“Done”= TRUE 时有效）

FirstDerivative OUTPU
T

LREAL - 所读取从值的一阶导数

（“Done”= TRUE 时有效）

SecondDerivative OUTPU
T

LREAL - 所读取从值的二阶导数

（“Done”= TRUE 时有效）

读取一个从值

要使用“MC_GetCamFollowingValue”运动控制指令从凸轮中读取主值，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定凸轮和主值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GetCamFollowingValue”作业。
“Done”参数的值为“TRUE”时，表示从值已读取。通过“Value”、“FirstDerivative”和
“SecondDerivative”参数输出从值和导数。

指令
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4429



MotionIn

MC_MotionInVelocity V4

MC_MotionInVelocity：指定运动设定值 V4

说明

可使用运动控制指令“MC_MotionInVelocity”，为速度和加速度指定可循环应用的已计算运动

设定值以作为轴的基本运动。在此，系统不会计算速度曲线，而直接使用工艺对象中的数值。

动态限制无效。使用 MotionIn 的运动设置可以通过“MC_MoveSuperimposed” (页 4370)作
业进行叠加。

参数“Velocity”用于指定所需速度；参数“Acceleration”则用于指定所需的加速度。当参数

“Enable”= TRUE 且至少需要指定“Velocity”参数的值时，速度设定值和加速度设定值有效。

适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_MotionInVelocity”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 
(页 4503)”部分。

说明

可能的动态偏差

当“MotionIn”指令被另一运动控制指令覆盖时，请注意与速度和加速度有关的一致性规范。

当“MotionIn”指令被覆盖时，请确保新的加速度规范与当前有效加速度相协调，因为将应用

后一个有效加速度值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_MotionInVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis
TO_Positioning
Axis
TO_Synchronou
sAxis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 在下降沿结束作业

如果参数从“TRUE”设置为“FALSE”，
则设定值设置为 0.0。

Velocity INPUT LREAL 0.0 速度设定值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 加速度设定值

遵循动态限值。

PositionControlled INPUT BOOL TRUE TRUE 位置控制模式

FALSE 受控运行

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInVelocity：功能图 V4

功能图：指定运动设定值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 “Enable_1 = TRUE”时，工艺对象在 MC-PreServo-clock 速度“Vel_1”和加速度“Acc_1”之间循

环指定。相关技术数据将作为速度“TO_1.Velocity”的设定值和加速度“TO_1.Acceleration”
的设定值直接应用，而无需再计算速度曲线。

由于位置监控“PosContr_1”设置为 FALSE，因此无法确定跟随误差

“TO_1.StatusPositioning.FollowingError”。
区域 “Enable_1”设置为 FALSE 时，不使用速度和加速度相关技术数据。

在时间 ① 时，“Enable_1”将设置为 TRUE。由于位置监控“PosContr_1”设定为 TRUE，因此

可确定跟随误差“TO_1.StatusPositioning.FollowingError”。
速度技术数据“Vel_1”和加速度默认值“Acc_1”会导致设定值跳变超出所允许的 大跟随误

差。使用主动位置滞后监视时，将输出工艺报警 521，并禁用该工艺对象。取消激活跟随

误差监视时，将以 大动态值进行设定值跳变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInPosition V4

MC_MotionInPosition：指定运动设定值 V4

说明

可使用运动控制指令“MC_MotionInPosition”，为位置、速度和加速度指定可循环应用的运动

设定值以作为轴的基本运动。在此，系统不会计算速度曲线，而直接使用工艺对象中的数值。

动态限制无效。使用“MC_MoveSuperimposed”作业 (页 4370)，可对“MotionIn”进行的运动

设置进行叠加。

使用参数“Position”指定设定位置。使用“Velocity”参数，可指定速度设定值。使用

“Acceleration”参数，可指定加速度设定值。

当速度预控制被激活时，速度设定值被用作预控制值。当参数“Enable”= TRUE 且至少指定

“Position”和“Velocity”参数的值时，位置设定值、速度设定值和加速度设定值有效。

适用于

• 定位轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_MotionInPosition”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 
(页 4503)”部分。

说明

可能的动态偏差

当“MotionIn”指令被另一运动控制指令覆盖时，请注意与速度和加速度有关的一致性规范。

当“MotionIn”指令被覆盖时，请确保新的加速度规范与当前有效加速度相协调，因为将应用

后一个有效加速度值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_MotionInPosition”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positioning‐
Axis
TO_Synchronou
sAxis

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 在下降沿结束作业

如果参数从“TRUE”设置为“FALSE”，
则设定值设置为 0.0。 近指定的值

仍对位置设定值保持有效。

Position INPUT LREAL 0.0 位置设定值

Velocity INPUT LREAL 0.0 速度设定值

遵循动态限值。

Acceleration INPUT LREAL 0.0 加速度设定值

遵循动态限值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (页 4503)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MotionInPosition：功能图 V4

功能图：指定运动设定值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 “Enable_1 = TRUE”时，工艺对象在 MC-PreServo-clock 位置“Pos_1”、速度“Vel_1”和加速度

“Acc_1”之间循环指定。相关技术数据将作为位置“TO_1.Position”的设定值、速度

“TO_1.Velocity”的设定值和加速度“TO_1.Acceleration”的设定值直接应用，而无需再计算

速度曲线.。
区域 “Enable_1”设置为 FALSE 时，不使用位置、速度和加速度相关技术数据。

在时间 ① 时，“Enable_1”将设置为 TRUE。位置设置默认值“Pos_1”导致设定值跳变超出所

允许的 大跟随误差。使用主动位置滞后监视时，将输出工艺报警 521，并禁用该工艺对

象。取消激活跟随误差监视时，将以 大动态值进行设定值跳变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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扭矩数据 (S7-1500)

MC_TorqueLimiting V4 (S7-1500)

MC_TorqueLimiting：激活和取消激活力矩/扭矩限值 / 固定挡块检测 V4 (S7-1500)

说明

运动控制指令“MC_TorqueLimiting”可激活并指定力矩/扭矩限制和固定挡块检测的参数。通

过固定挡块检测，可实现“运动到固定挡块”和位置控制的运动作业。在轴组态中，可以组

态力/力矩限制是与驱动器侧相关，还是与负载侧相关。

在进行运动控制工作之前和进行该作业的过程中，可激活和取消激活运动控制指令

“MC_TorqueLimiting”的功能。

力/力矩限制适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

力/力矩限制的要求

• 已正确组态工艺对象和驱动器的基准力矩。

• 该工艺对象没有会导致启用未决错误（该工艺对象无须启用）。

• 驱动器必须支持减小力/力矩。只有带 SIEMENS 报文 10x 的 PROFIdrive 驱动器才支持力/
力矩限制。

• SINAMICS 驱动器中的互连：

– P1522 与 100 % 的固定值

– P1523 需互连到固定值 -100%（如，通过互连固定值参数 P2902[i]）。

固定挡块检测适用于

• 定位轴

• 同步轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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固定挡块检测的要求

• 固定挡块检测只能用于位置控制的轴。对于固定挡块检测，该轴必须启用为位置控制轴。

运动控制作业必须作为位置控制型作业进行执行。

• 工艺对象已正确组态。

• 当使用支持力/力矩限制的驱动器和报文时，必须针对工艺对象正确组态驱动器的参考扭

矩。

• 该工艺对象没有会导致启用未决错误（该工艺对象必须启用）。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_TorqueLimiting”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueLimiting”不会中止任何激活的运动控制作业。

• 如果通过“MC_TorqueRange”作业激活扭矩上限和下限，则系统将拒绝

“MC_TorqueLimiting”作业并显示一条错误消息，反之亦然。这些功能不能相互超驰。

参数

下表列出了“MC_TorqueLimiting”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 激活与输入参数“Mode”对应的功能

Limit INPUT LREAL -1.0 力/力矩限制值（采用组态的测量单位）

如果驱动器和报文不支持力/力矩限制，则指

定值不具备相关性。

≥ 0.0 使用该参数中指定的值

< 0.0 使用“力矩限制”(Torque limiting) 
组态窗口中组态的值。

变量力矩限制： 
<TO>.TorqueLimiting.LimitDefault
s.Torque 
变量力限制： 
<TO>.TorqueLimiting.LimitDefault
s.Force

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 0 力/扭矩限值 
1 固定挡块检测 

如果驱动器和报文支持力/力矩限

制，则该部分适用。 
InClamping OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE “Mode” = 1：

驱动器保持在固定挡块位置处（夹

紧），轴位置位于定位容差范围内。

InLimitation OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE “Mode” = 0 和 1：
驱动器运行在力/力矩限制的条件下。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

如果“Enable” = TRUE，则在循环调用运动控制指令时，还将传送输入参数“Limit”和“Mode”的
更改。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueLimiting：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：达到力矩限值时停止轴

在时间 ① 时，将在激活扭矩限制“MC_TorqueLimiting”(A1) 的轴上执行作业“MC_Halt”(A2)。
扭矩限值仍激活（“MC_TorqueLimiting.Enable” = TRUE），累积的跟随误差将保留并随时间

逐渐降低。实际速度为“0.0”且超出停止窗口中的 短停留时间时，变量“MC_Halt.Done”的值

将为“TRUE”。如果激活位置监视功能，则还会监视是否到达目标位置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能图：带固定挡块检测的力矩限制（模式 = 1）

定位公差

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，作业“MC_TorqueLimiting”(A1) 将通过“En_1”进行初始化。并在激活扭矩限制

的轴上执行作业“MC_MoveVelocity”(A2)。扭矩限制仍激活“MC_TorqueLimiting.Enable” = 
TRUE。达到跟随误差的限值 ② 时，“MC_MoveVelocity”作业将由“Abort” = TRUE 中止。驱动

装置保持在固定挡块位置处（夹紧）。该轴的实际位置位于定位容差范围内。作业

“MC_MoveVelocity”将通过两个变量“Execute” = TRUE 和“Direction_2” = TRUE 再次调用，且

轴将按照恒定速度沿相反方向运动。达到定位容差 ③ 时，夹紧力减小。在时间 ④ 时，扭

矩限制取消。

MC_TorqueAdditive V4 (S7-1500)

MC_TorqueAdditive：指定附加扭矩 V4 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_TorqueAdditive”，可以为向其分配工艺对象的驱动器指定一个附加

扭矩。扭矩数据将通过报文 750 进行传递。

参数“Value”可用于指定附加扭矩设定值。附加扭矩设定值参数正在超驰。附加扭矩的值可以

为正值们也可以为负值。如果反转工艺对象的设定值，则附加扭矩值也会反转并传送到驱动

装置。

适用于

• 定位轴

• 速度轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象已启用。

• 驱动器通过 PROFIdrive 报文连接。

• 报文 750 已组态。

报文 750 适用于 SINAMICS 驱动器 V4.9 及更高版本。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_TorqueAdditive”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueAdditive”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_TorqueAdditive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 参数设置为“TRUE”时，使用指定的

设定值。

FALSE 传递到驱动器的附加扭矩为零。

Value INPUT LREAL 0.0 附加扭矩设定值

允许值：

-1.0E12 到 1.0E12
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueAdditive：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：激活/取消激活附加扭矩设定值

区域 通过“Enable_1 = TRUE”，可为分配给工艺对象的驱动装置指定附加扭矩设定值“Value_1”。
此设置使用报文 750 传送到驱动装置参数“p1511 - Supplementary torque 1”。

区域 通过“Enable_1 = TRUE”，可为分配给工艺对象的驱动装置指定附加扭矩设定值“Value_1”。
此设置使用报文 750 传送到驱动装置参数“p1511 - Supplementary torque 1”。先增加附加

扭矩设定值。在时间 ① 时，在附加扭矩设定值重新降低前，“Enable_1”已设置为 FALSE。
降低的扭矩设定值将直接传送到驱动装置中。

MC_TorqueRange V4 (S7-1500)

MC_TorqueRange：设置扭矩上下限值 V4 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_TorqueRange”，可为分配给该工艺对象的驱动器指定扭矩的上限和

下限。扭矩数据将通过报文 750 进行传递。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数“UpperLimit”用于指定扭矩的上限；参数“LowerLimit”则用于指定扭矩的下限。扭矩限值

规范可用于对运动进行滤波处理。如果反转工艺对象的设定值，则扭矩的上限值和下限值也

会反转并传送到驱动器。

如果扭矩上限和下限有效，则默认情况下将禁用以下监视和限制：

• 跟随误差监视

• 定位和停止监视的时间限制

如果在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 扭矩限制”(Technology object > Configuration 
> Extended parameters > Limits > Torque limit) 下选择了“保持位置相关的监视启用”(Leave 
position-related monitoring enabled) 选项，则监视功能仍然有效。

适用于

• 定位轴

• 速度轴

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 驱动器通过 PROFIdrive 报文连接。

• 报文 750 已组态。

报文 750 适用于 SINAMICS 驱动器 V4.9 及更高版本。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_TorqueRange”作业的执行。

• 新作业“MC_TorqueRange”不会中止任何激活的运动控制作业。

• 如果通过“MC_TorqueLimiting”作业激活扭矩限值，则系统将拒绝“MC_TorqueRange”作业

并显示一条错误消息。反之亦然。这些功能不能相互超驰。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_TorqueRange”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 参数设置为 TRUE 时，使用指定的

值。

FALSE 扭矩上限值和下限值不会传送到驱

动器。

UpperLimit INPUT LREAL 1.0 E12 扭矩上限（用组态的测量单位表示）

允许的值范围：

-1.0 E12 到 1.0 E12
参数“UpperLimit”的值必须大于参数

“LowerLimit”的值。

LowerLimit INPUT LREAL -1.0 E12 扭矩下限（用组态的测量单位表示）

允许的值范围：

-1.0 E12 到 1.0 E12
参数“LowerLimit”的值必须小于参数

“UpperLimit”的值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_TorqueRange：功能图 V4 (S7-1500)

功能图：设置扭矩上下限值

通过“Enable_1 = TRUE”，可为分配给该工艺对象的驱动装置指定扭矩上限“UpperLimit_1”和
扭矩下限“LowerLimit_1”。这些设置将使用报文 750 直接传送到驱动装置参数“p1522 -
 Torque limit upper”和“p1523 - Torque limit lower”中。如果将“Enable_1”复位为 FALSE，则

扭矩的上限和下限不再有效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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运动系统的运动

MC_GroupInterrupt V4

MC_GroupInterrupt：中断运动的执行 V4

说明

使用运动控制指令“MC_GroupInterrupt”，可中断运动系统工艺对象上执行的运动。通过作业

“MC_GroupContinue”，可继续执行被中断的运动系统的运动。

如果运动系统已停止，则则后续运动作业的运动执行也将中断。之后，新的运动作业将作为

未决作业排列作业序列中。

使用参数“Mode”，可指定保持的动态特性。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GroupInterrupt”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：运动系统的运动命令 
(页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_GroupInterrupt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 使用待中断运动作业的动态进行停

止

1 通过运动系统的运动的 大动态参

数进行停止 
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V4：运动系统的运动命令 (页 4506)

MC_GroupContinue V4

MC_GroupContinue：继续执行运动 V4

说明

使用运动控制指令“MC_GroupContinue”，可继续执行之前由作业“MC_GroupInterrupt”中断

的运动系统的运动。如果运动系统未通过作业“MC_GroupInterrupt”停止，则运动系统的运

动仍将继续。

仅当工艺对象的状态为“Interrupted”时，“MC_GroupContinue”作业才有效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_GroupContinue”作业的执行。

• 一个新的“MC_GroupContinue”作业会中止当前的“MC_GroupInterrupt”作业。

• 有关“MC_GroupContinue”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：运动系统的运动命令 
(页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_GroupContinue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V4：运动系统的运动命令 (页 4506)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupContinue：功能图 V4

功能图：继续执行运动

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

在时间 ① 时，“MC_MoveLinearAbsolute”作业被“MC_GroupInterrupt”作业 (A2) 中断。运动

系统处于“Interrupted”状态。“Mode = 0”时，运动可由作业“MC_MoveLinearAbsolute”的动态

值停止。通过“Done_2”报告“MC_GroupInterrupt”作业的完成。

在时间 ② 时，作业“MC_GroupContinue”(A3) 将继续“MC_MoveLinearAbsolute”作业的执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupStop V4

MC_GroupStop：停止运动 V4

说明

使用运动控制指令“MC_GroupStop”，可停止和中止运动系统工艺对象上当前的运动。如果

运动已由“MC_GroupInterrupt”中断，则将中止运行。作业序列中所有未决的作业也将被作业

“MC_GroupStop”中止。“Execute”参数设置为 TRUE 时，将拒绝运动系统作业（“ErrorID”
= 16#80CD）。

使用参数“Mode”，可指定停止运动的动态特性。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GroupStop”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：运动系统的运动命令 
(页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_GroupStop”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 0 动态特性模式

0 使用待中断运动作业的动态进行停

止

1 通过运动系统的运动的 大动态参

数进行停止

当动态调整被激活时，运动的动态

值也将减小，从而不会超过轴的动

态限制。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V4：运动系统的运动命令 (页 4506)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_GroupStop：功能图 V4

功能图：停止运动

通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，作业“MC_GroupStop”(A2) 将中止“MC_MoveLinearAbsolute”作业的执行。通

过“Abort_1”发出作业中止信号。“Mode = 0”时，运动可由作业“MC_MoveLinearAbsolute”的
动态值停止。通过“Done_2”报告“MC_GroupStop”作业的完成。

MC_MoveLinearAbsolute V4

MC_MoveLinearAbsolute：线性运动的运动系统定位 V4

说明

使用运动控制指令“MC_MoveLinearAbsolute”，可以将运动系统以圆周运动移动到绝对位

置。笛卡尔定向也是绝对的。

移动过程中的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定义。而定

向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关“MC_MoveLinearAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：运动系统的运动命

令 (页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveLinearAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Position INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 指定参考坐标系中的目标绝对坐标

  Position[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Position[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Position[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Position[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Velo
city)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Acce
leration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Dece
leration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jerk)
DirectionA INPUT DINT 3 笛卡尔坐标的运动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

CoordSystem INPUT DINT 0 指定目标位置和目标方向的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系统

将停止。之后将执行该作业的运动

过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将与

该作业的运动混合。在此使用两个

作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将与

该作业的运动混合。在此使用两个

作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  过渡参数

  TransitionParameter[
1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParameter[
2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4460 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 默认值 说明

DynamicAdaption INPUT DINT -1 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的设

置。

(<TO>.DynamicDefaults.DynamicA
daption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先前

的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V4：运动系统的运动命令 (页 4506)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveLinearAbsolute：功能图 V4

功能图：线性轨迹运动的运动系统定位

1

通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在时间 ① 时，初始化附加作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A2)。由于

“MC_MoveLinearAbsolute”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 2”，因此运动过渡将以两个作业中较慢的速度进行滤波处理。到达目标

位置后，通过“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveLinearRelative V4

MC_MoveLinearRelative：线性运动的运动系统的相对定位 V4

说明

使用运动控制指令“MC_MoveLinearRelative”，可将运动系统（基于线性轨迹）相对于作业处

理开始时存在的某个位置进行移动。笛卡尔坐标也是相对的。

移动过程中的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定义。而定

向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveLinearRelative”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：运动系统的运动命

令 (页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveLinearRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Distance INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 指定参考坐标系中的目标相对坐标

  Distance[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

Distance[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

Distance[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

Distance[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Velo
city)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Acce
leration)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Dece
leration)

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jerk)
CoordSystem INPUT DINT 0 指定目标位置和目标方向的参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系统

将停止。之后将执行该作业的运动

过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将与

该作业的运动混合。在此使用两个

作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将与

该作业的运动混合。在此使用两个

作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

- 过渡参数

  TransitionParameter[
1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParameter[
2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
5]

INPUT LREAL - 预留

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

DynamicAdaption INPUT DINT -1.0 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的设

置。

(<TO>.DynamicDefaults.DynamicA
daption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先前

的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V4：运动系统的运动命令 (页 4506)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveLinearRelative：功能图 V4

功能图：线性轨迹运动的运动系统相对定位

1

通过作业“MC_MoveLinearRelative”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在时间 ① 时，初始化附加作业“MC_MoveLinearRelative”(A2)。由于

“MC_MoveLinearRelative”作业对其它作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 5”，因此运动过渡将以两个作业中较快的速度进行滤波处理。到达目标

位置后，通过“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveCircularAbsolute V4

MC_MoveCircularAbsolute：圆周轨迹运动的运动系统定位 V4

说明

使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”，可以将运动系统以圆周运动移动到绝对位

置。笛卡尔定向也是绝对的。

使用“CircMode”参数指定圆周轨迹的定义：

• 通过中间点和终点

使用参数“AuxPoint”，可指定一个圆周轨迹中间点，通过该点逐渐逼近参数“EndPoint”中
指定的终点。圆周轨迹可通过起点、中间点和终点进行计算。在此，仅 360° 以下的圆周

轨迹可行进。

• 通过圆心和主平面中的角度

使用参数“AuxPoint”，可定义该圆的中心点。圆周轨迹的终点则通过“Arc”参数中指定的角

度计算得出。使用参数“PathChoice”，可指定圆周轨迹正向行进或负向行进。使用参数

“CirclePlane”，可指定圆周轨迹行进的主平面。

• 通过半径和主平面中的终点

参数“EndPoint”用于指定圆周轨迹的终点；而参数“Radius”则用于指定圆周轨迹的半径。

根据半径，由“CirclePlane”参数定义的平面中 多支持 4 个圆周轨迹。使用参数

“PathChoice”，可指定待移动的圆周轨迹。

运动系统运动期间的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定
义。而定向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 互连轴中无单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveCircularAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：运动系统的运动

命令 (页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveCircularAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

CircMode INPUT DINT 0 圆周轨迹的定义

0 “AuxPoint”参数中指定的位置矢量用

于定义圆周轨迹上的某个点。

1 圆心则由“AuxPoint”参数中所指定的

位置定义。

2 “Radius”和“EndPoint”参数用于定义

圆弧段。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

AuxPoint INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 圆周轨迹的辅助点

• 当“CircMode”= 0 时：圆周轨迹上的点

• 当“CircMode”= 1 时：圆周轨迹的中心点

• 当“CircMode”= 2 时：不相关

  AuxPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

AuxPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

AuxPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 指定参考坐标系中的目标位置

当“CircMode”= 1 时：仅与 EndPoint[4] 相关

  EndPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

EndPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

EndPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

PathChoice INPUT DINT 0 圆周轨迹的方向

当“CircMode”= 0 时：不相关

当“CircMode”= 1 时：

0 正旋转方向

1 负方向旋转

当“CircMode”= 2 时：

0 较短的正向圆弧段

1 较短的负向圆弧段

2 较长的正向圆弧段

3 较长的负向圆弧段

CirclePlane INPUT DINT 0 圆周轨迹的主平面

当“CircMode”= 0 时：不相关

当“CircMode”= 1 和 2 时：

0 x-z 平面

1 y-z 平面

2 x-y 平面

Radius INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 2 时：

圆周运动的半径

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Arc INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 1 时：

圆周运动的角度

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Velo
city)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Acce
leration)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Dece
leration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的值。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jerk)
DirectionA INPUT DINT 3 笛卡尔坐标的运动方向

1 正方向

2 负方向

3 短距离

CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系统

将停止。之后将执行该作业的运动

过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将与

该作业的运动混合。在此使用两个

作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将与

该作业的运动混合。在此使用两个

作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  跳转参数

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  TransitionParameter[
1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParameter[
2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
5]

INPUT LREAL - 预留

DynamicAdaption INPUT DINT -1.0 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的设

置。

(<TO>.DynamicDefaults.DynamicA
daption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先前

的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V4：运动系统的运动命令 (页 4506)

MC_MoveCircularAbsolute：功能图 V4

功能图：圆周轨迹运动的运动系统定位

在功能图中，可以看到以下运动系统运动的 A1 和 A2 部分：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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1

通过作业“MC_MoveLinearAbsolute”(A1) 移动运动系统。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4476 编程和操作手册, 11/2022



在时间 ① 时，初始化作业“MC_MoveCircularAbsolute”(A2)。由于

“MC_MoveCircularAbsolute”作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 2”，因此运动过渡将以两个作业中较慢的速度和倒圆间隙 d1 进行滤波处

理。圆周运动由“CircMode = 1”、半径 r 和终点 (x2|y2|z2) 确定。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

MC_MoveCircularRelative V4

MC_MoveCircularRelative：圆周轨迹运动的运动系统相对定位 V4

说明

使用运动控制指令“MC_MoveCircularRelative”，可以将运动系统以圆周运动移动到相对位

置。笛卡尔坐标也是相对的。

使用“CircMode”参数指定圆周轨迹的定义：

• 通过中间点和终点

使用参数“AuxPoint”，可指定一个圆周轨迹中间点，通过该点逐渐逼近参数“EndPoint”中
指定的终点。圆周轨迹可通过起点、中间点和终点进行计算。在此，仅 360° 以下的圆周

轨迹可行进。

• 通过圆心和主平面中的角度

使用参数“AuxPoint”，可定义该圆的中心点。圆周轨迹的终点则通过“Arc”参数中指定的角

度计算得出。使用参数“PathChoice”，可指定圆周轨迹正向行进或负向行进。使用参数

“CirclePlane”，可指定圆周轨迹行进的主平面。

• 通过半径和主平面中的终点

参数“EndPoint”用于指定圆周轨迹的终点；而参数“Radius”则用于指定圆周轨迹的半径。

根据半径，由“CirclePlane”参数定义的平面中 多支持 4 个圆周轨迹。使用参数

“PathChoice”，可指定待移动的圆周轨迹。

运动系统运动期间的动态特性由参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”定
义。而定向运动中的默认动态值，则通过菜单“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态默认设

置”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic defaults) 进行组

态。

• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration
• <TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 互连的轴已启用。

• 互连轴中无单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

使用“TransitionParameter[1]”参数，可以确定与上一个运动作业的目标点的距离，在该目标

点上要叠加新的运动作业。

有关“MC_MoveCircularAbsolute”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：运动系统的运动

命令 (页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_MoveCircularRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

CircMode INPUT DINT 0 圆周轨迹的定义

0 “AuxPoint”参数中指定的位置矢量用

于定义圆周轨迹上的某个点。

1 圆心则由“AuxPoint”参数中所指定的

位置定义。

2 “Radius”和“EndPoint”参数用于定义

圆弧段。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

AuxPoint INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 圆周轨迹的辅助点

• 当“CircMode”= 0 时：圆周轨迹上的点

• 当“CircMode”= 1 时：圆周轨迹的中心点

• 当“CircMode”= 2 时：不相关

相对于起始点的坐标

  AuxPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

AuxPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

AuxPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint INPUT ARRAY [1..4] OF 
LREAL

- 相对于指定参考坐标系中起始点的目标位置

当“CircMode”= 1 时：仅与 EndPoint[4] 相关

  EndPoint[1] INPUT LREAL 0.0 x 坐标

EndPoint[2] INPUT LREAL 0.0 y 坐标

EndPoint[3] INPUT LREAL 0.0 z 坐标

EndPoint[4] INPUT LREAL 0.0 A 坐标

PathChoice INPUT DINT 0 圆周轨迹的方向

当 "CircMode" = 0 时：不相关

当“CircMode”= 1 时：

0 正旋转方向

1 负方向旋转

当“CircMode”= 2 时：

0 较短的正向圆周轨迹

1 较短的负向圆周轨迹

2 较长的正向圆周轨迹

3 较长的负向圆周轨迹

CirclePlane INPUT DINT 0 圆周轨迹的主平面

当 "CircMode" = 0 时：不相关

当“CircMode”= 1 和 2 时：

0 x-z 平面

1 y-z 平面

2 x-y 平面

Radius INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 2 时：

圆周运动的半径

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Arc INPUT LREAL 0.0 当“CircMode”= 1 时：

圆周运动的角度

Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Velo
city)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Acce
leration)

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 不允许

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Dece
leration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

> 0.0 使用指定值。

= 0.0 无加加速度限制

< 0.0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic defaults) 中
组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Path.Jerk)
CoordSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

BufferMode INPUT DINT 1 运动跳转

1 附加运动

当前的运动序列已完成，运动系统

将停止。之后将执行该作业的运动

过程。

2 以较低速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将与

该作业的运动混合。在此使用两个

作业中较低的速度。

5 以较高速度进行滤波处理

当达到混合距离时，当前运动将与

该作业的运动混合。在此使用两个

作业中较高的速度。

TransitionParameter INPUT ARRAY [1..5] OF 
LREAL

  跳转参数

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

  TransitionParameter[
1]

INPUT LREAL -1.0 精磨距离

≥ 0.0 使用指定值。

< 0.0 使用 大倒圆间隙。

TransitionParameter[
2]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
3]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
4]

INPUT LREAL - 预留

TransitionParameter[
5]

INPUT LREAL - 预留

DynamicAdaption INPUT DINT -1 动态调整

< 0 使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Dynamic) 中组态的设

置。

(<TO>.DynamicDefaults.DynamicA
daption)

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

Active OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 设定值已计算。

FALSE 当“Busy”= TRUE 时：

作业正在等待。（典型情况：先前

的作业仍处于活动状态。）

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

RemainingDistance OUTPU
T

LREAL -1.0 当前作业的剩余距离

参见

超驰响应 V4：运动系统的运动命令 (页 4506)

MC_MoveCircularRelative：功能图 V4

功能图：圆周轨迹运动的运动系统的相对定位

在功能图中，可以看到以下运动系统运动的 A1 和 A2 部分：

1

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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通过作业“MC_MoveLinearRelative”(A1) 移动运动系统。

在时间 ① 时，初始化作业“MC_MoveCircularRelative”(A2)。由于

“MC_MoveCircularRelative”作业无超驰影响，因此将作业 A2 加入作业序列中。

在时间点 ②，通过“Done_1”发出作业 A1 已完成的信号，并且作业 A2 启动。由于作业 A2 设
置了“BufferMode = 2”，因此运动过渡将以两个作业中较慢的速度和倒圆间隙 d1 进行滤波处

理。圆周运动由“CircMode = 2”、半径 r 和终点 (x2|y2|z2) 确定。到达目标位置后，通过

“Done_2”发出作业 A2 已完成的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域

MC_DefineWorkspaceZone V4

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作区 V4

说明

使用运动控制指令“MC_DefineWorkspaceZone”，可针对世界坐标系或对象坐标系定义工作

空间区域。在工艺对象重新启动之后，“工艺对象 >组态 > 扩展参数 > 区域”(Technology 
object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下定义的区域

（<TO>.WorkspaceZone[1..10]）不会再次更改。工艺对象数据块的变量

“<TO>.StatusWorkspaceZone”中包含当前有效的工作区域。

“MC_DefineWorkspaceZone”作业自行插入到运动系统工艺对象的作业序列中，因此对以下

运动作业有效。

使用参数“GeometryType”和“GeometryParameter”，可指定工作区域的形状类型和大小。可

使用“ZoneType”参数将工作空间区域定义为工作区域、封锁区域或信号区域。您 多可以定

义 10 个工作区域。虽然可以同时激活几个定义的封锁区域和信号区域，但已定义工作区域

中只有一个区域可以激活。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

• 作业“MC_DefineWorkspaceZone”由作业“MC_GroupStop”中止。

• 新作业“MC_DefineWorkspaceZone”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_DefineWorkspaceZone”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

ZoneType INPUT DINT 0 区域类型

0 封锁区域

1 工作区域

2 信号区域

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 区域 1
2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

ReferenceSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 世界坐标系 (WCS)
1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

Frame INPUT TO_Struct_Kine
matics_Frame

- 相对于参考坐标系的区域零点移动

GeometryType INPUT DINT 0 区域几何形状类型

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

GeometryParameter INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 形状参数

  GeometryParameter[
1]

INPUT LREAL 0.0 长度 x
当“GeometryType”= 1 或 2 时：

半径

GeometryParameter[
2]

INPUT LREAL 0.0 长度 y
当“GeometryType”= 2 时：

高度

GeometryParameter[
3]

INPUT LREAL 0.0 长度 z

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作区 V4 (页 4490)
MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作区 V4 (页 4492)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_DefineKinematicsZone V4

MC_DefineKinematicsZone：定义动力区 V4

说明

使用运动控制指令“MC_DefineKinematicsZone”，可定义相对于工具坐标系和法兰坐标系的

运动系统区域。在工艺对象重新启动之后，“工艺对象 >组态 > 扩展参数 > 区域”(Technology 
object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下定义的区域

（<TO>.KinematicsZone[2..10]）不会再次更改。在工艺对象数据块的变量

“<TO>.StatusKinematicsZone”中，包含当前有效的运动系统区。

“MC_DefineKinematicsZone”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

使用参数“GeometryType”和“GeometryParameter”，可指定工作区域的形状类型和区域大小。

多可定义九个运动系统区域。运动系统区 1 是工具中心点 (TCP)，不能更改。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

• 作业“MC_DefineKinematicsZone”由作业“MC_GroupStop”中止。

• 新作业“MC_DefineKinematicsZone”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_DefineKinematicsZone”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

ReferenceSystem INPUT DINT 0 参考坐标系

0 法兰坐标系 (FCS)
1 工具坐标系 (TCS)

Frame INPUT TO_Struct_Kine
matics_Frame

- 相对于参考坐标系的区域零点移动

GeometryType INPUT DINT 0 区域几何形状类型

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

GeometryParameter INPUT ARRAY [1..3] OF 
LREAL

- 形状参数

  GeometryParameter[
1]

INPUT LREAL 0.0 长度 x
当“GeometryType”= 1 或 2 时：

半径

GeometryParameter[
2]

INPUT LREAL 0.0 长度 y
当“GeometryType”= 2 时：

高度

GeometryParameter[
3]

INPUT LREAL 0.0 长度 z

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

MC_SetKinematicsZoneActive：激活动力区 V4 (页 4494)
MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活动力区 V4 (页 4496)

MC_SetWorkspaceZoneActive V4

MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作区 V4

说明

“MC_SetWorkspaceZoneActive”运动控制指令用于激活您在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 
区域”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下或通过

“MC_DefineWorkspaceZone”作业定义的工作空间区域。使用参数“ZoneNumber”，可输入待

激活的区域编号。

“MC_SetWorkspaceZoneActive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusWorkspaceZone[1..10].Active”中，包含这些区域的当

前激活状态。虽然可以同时激活几个定义的封锁区域和信号区域，但已定义工作区域中只有

一个区域可以激活。

适用于

• 运动系统

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待激活的区域已定义。

超驰响应

• 作业“MC_SetWorkspaceZoneActive”由作业“MC_GroupStop”中止。

• 新作业“MC_SetWorkspaceZoneActive”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_SetWorkspaceZoneActive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 区域 1
2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作区 V4 (页 4485)
MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作区 V4 (页 4492)

MC_SetWorkspaceZoneInactive V4

MC_SetWorkspaceZoneInactive：取消激活工作区 V4

说明

使用运动控制指令“MC_SetWorkspaceZoneInactive”，可取消激活当前工作区域。使用参数

“Mode”，可取消激活一个特定区域、某种类型的所有区域或所有区域。

“MC_SetWorkspaceZoneInactive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusWorkspaceZone[1..10].Active”中，包含这些区域的当

前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待取消激活的区域已定义。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

• 作业“MC_SetWorkspaceZoneInactive”由作业“MC_GroupStop”中止。

• 新作业“MC_SetWorkspaceZoneInactive”不会中止任何活动的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_SetWorkspaceZoneInactive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 1 区域编号

1 区域 1
2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Mode INPUT DINT 0 将某种类型的区域设置为未激活

0 将某个指定区域设置为未激活

1 将所有工作区域设置为未激活

2 将所有封锁区域设置为未激活

3 将所有信号区域设置为未激活

4 将工作区域设置为未激活。

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

MC_DefineWorkspaceZone：定义工作区 V4 (页 4485)
MC_SetWorkspaceZoneActive：激活工作区 V4 (页 4490)

MC_SetKinematicsZoneActive V4

MC_SetKinematicsZoneActive：激活动力区 V4

说明

“MC_SetKinematicsZoneActive”运动控制指令用于激活您在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 
区域”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Zones) 下或通过

“MC_DefineKinematicsZone”作业定义的运动系统区域的区域监视。使用参数

“ZoneNumber”，可输入要激活的运动系统区域编号。

“MC_SetKinematicsZoneActive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusKinematicsZone[2..10].Active”中，包含运动系统区域

的当前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待激活的运动系统区域已定义。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_SetKinematicsZoneActive”作业的执行。

• 新作业“MC_SetKinematicsZoneActive”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_SetKinematicsZoneActive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4495



参见

MC_DefineKinematicsZone：定义动力区 V4 (页 4488)
MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活动力区 V4 (页 4496)

MC_SetKinematicsZoneInactive V4

MC_SetKinematicsZoneInactive：取消激活动力区 V4

说明

使用运动控制指令“MC_SetKinematicsZoneInactive”，可取消激活相应运动系统区域。使用

参数“Mode”，可取消激活一个特定的运动系统区域或所有运动系统区域。

“MC_SetKinematicsZoneInactive”作业添加到作业序列的队列中，因此对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusKinematicsZone[2..10].Active”中，包含运动系统区域

的当前激活状态。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 待取消激活的运动系统区域已定义。

超驰响应

• “MC_SetKinematicsZoneInactive”作业不会被任何运动控制工作中止。

• 新作业“MC_SetKinematicsZoneInactive”不会中止任何激活的运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MC_SetKinematicsZoneInactive”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

ZoneNumber INPUT DINT 2 区域编号

2 区域 2
3 区域 3
4 区域 4
5 区域 5
6 区域 6
7 区域 7
8 区域 8
9 区域 9
10 区域 10

Mode INPUT DINT 0 将区域设置为未激活

0 将某个指定区域设置为未激活

1 将所有区域设置为未激活

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

MC_DefineKinematicsZone：定义动力区 V4 (页 4488)
MC_SetKinematicsZoneActive：激活动力区 V4 (页 4494)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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工具

MC_DefineTool V4

MC_DefineTool：重新定义工具 V4

说明

您可以使用“MC_DefineTool”运动控制指令重新定义工具 1 作业的工具标架。存储在系统中

的起始值不会被覆盖。默认情况下，工具 1 是激活的。

作业“MC_DefineTool”不会添加到运动系统工艺对象作业序列的队列中，因此将立即生效。只

有当运动系统处于停止状态时，才能执行作业“MC_DefineTool”。
可组态坐标取决于所使用的运动系统类型：

运动系统类型 可组态的坐标

2D 无方向 x、z1)

带方向 z、a2)

3D 无方向 x、y、z3)

带方向 x、y、z、a

1) 参数“y”和“a”预定义为值“0.0”。
2) 参数“x”和“y”预定义为值“0.0”。
3) 参数“a”只能定义为值“0.0”。

在工艺对象数据块的以下变量中，包含工具标架 1 的当前坐标：

• <TO>.StatusTool.Frame[1].x
• <TO>.StatusTool.Frame[1].y
• <TO>.StatusTool.Frame[1].z
• <TO>.StatusTool.Frame[1].a

适用于

• 运动系统

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 运动系统处于停止状态。

• 运动系统未处于“Interrupted”状态。

• 未激活运动系统的运动。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_DefineTool”作业的执行。

• 新作业“MC_DefineTool”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_DefineTool”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

Frame INPUT TO_Struct_Kine
matics_Kinemat
icsFrame

- 相对于法兰坐标系的坐标

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_SetTool V4

MC_SetTool：更改当前工具 V4

说明

使用运动控制指令“MC_SetTool”，可激活工具。使用参数“ToolNumber”，可指定工具号。只

有当运动系统处于停止状态时，才能执行作业“MC_SetTool”。默认情况下，工具 1 是激活的。

工艺对象数据块的变量“<TO>.StatusTool.ActiveTool”包含当前已激活工具的工具号。

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

• 运动系统处于停止状态。

• 运动系统未处于“Interrupted”状态。

• 未激活运动系统的运动。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_SetTool”作业的执行。

• 新作业“MC_SetTool”不会中止任何激活的运动控制作业。

参数

下表列出了“MC_SetTool”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ToolNumber INPUT DINT 1 待激活的工具编号。

1 工具 1
2 工具 2
3 工具 3

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

坐标系

MC_SetOcsFrame V4

MC_SetOcsFrame：重新定义对象坐标系 V4

说明

使用运动控制指令“MC_SetOcsFrame”，可定义对象坐标系 (OCS) 相对于世界坐标系 (WCS) 
的位置。在此过程中，存储在工艺对象数据块中的初始值不会覆盖。 
作业“MC_SetOcsFrame”添加到作业序列的队列中，因此仅对后续运动作业有效。

在工艺对象数据块的以下变量中，包含该对象坐标系的当前坐标：

• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].x
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].y
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].z
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].a

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].b
• <TO>.StatusOcsFrame[1..3].c

适用于

• 运动系统

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 在所有互连轴上，均未激活单轴作业（如，“MC_MoveVelocity”）。

超驰响应

有关“MC_SetOcsFrame”作业的超驰响应，请参见“超驰响应 V4：运动系统的运动命令 
(页 4506)”部分。

参数

下表列出了“MC_SetOcsFrame”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

AxesGroup INPUT TO_Kinematics - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE TRUE 该作业将位于作业序列中。

Frame INPUT TO_Struct_Kine
matics_Frame

- 相对于世界坐标系的坐标

OcsNumber INPUT DINT 1 对象坐标系

1 对象坐标系 1 (OCS1)
2 对象坐标系 2 (OCS2)
3 对象坐标系 3 (OCS3)

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业已完成。激活显示和运动的新

值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在处理中。

CommandAborted OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 16#000
0

参数“ErrorID”的错误 ID

参见

超驰响应 V4：运动系统的运动命令 (页 4506)

运动控制作业的超驰响应 V4 (S7-1500)

超驰响应 V4：回原点和运动控制工作 (S7-1500)
下表列出了新运动控制工作对活动的回原点和运动作业的影响：

⇒ 活动作业 MC_Home
“Mode”= 2、

8、10

MC_Home
（“Mode”= 

3、5）

MC_Halt
MC_MoveAbsolu

te
MC_MoveRelativ

e
MC_MoveVelocit

y
MC_MoveJog

MC_MoveSup
erimposed

MC_Motion
InVelocity

MC_Motion
InPosition

⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 3、5

A A A A A

MC_Home
“Mode”= 9

A - - - -

MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_MoveJog
MC_MotionInVelocity
MC_MotionInPosition

- A A A A

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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⇒ 活动作业 MC_Home
“Mode”= 2、

8、10

MC_Home
（“Mode”= 

3、5）

MC_Halt
MC_MoveAbsolu

te
MC_MoveRelativ

e
MC_MoveVelocit

y
MC_MoveJog

MC_MoveSup
erimposed

MC_Motion
InVelocity

MC_Motion
InPosition

⇓ 新作业

MC_MoveSuperimpose
d

- - - A -

MC_GearIn - A A A -
MC_GearInPos 待处理 1) - - - - -
MC_GearInPos 激活 2) - A A A -
MC_CamIn 待处理 1) - - - - -
MC_CamIn 激活 2) - A A A -

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

1)  “Busy”= TRUE，“StartSync”= FALSE，“InSync”= FALSE
2)  “Busy”= TRUE，“StartSync”或“InSync”= TRUE

超驰响应 V4：同步操作作业 (S7-1500)
下表列出了新运动控制工作对活动的同步操作作业中的轴运动的影响：

⇒ 活动作业 MC_GearIn MC_GearInP
os 待处理 1)

MC_GearInP
os 激活 2)

MC_Phasin
gAbsolute
MC_Phasin
gRelative

MC_CamIn
 待处理 1)

MC_CamIn
 激活 2)⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 3、5

A - - - - -

MC_Halt A - A A - A
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_MoveJog

A - A A - A

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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⇒ 活动作业 MC_GearIn MC_GearInP
os 待处理 1)

MC_GearInP
os 激活 2)

MC_Phasin
gAbsolute
MC_Phasin
gRelative

MC_CamIn
 待处理 1)

MC_CamIn
 激活 2)⇓ 新作业

MC_MotionInVelocity
MC_MotionInPosition

A A A - A A

MC_MoveSuperimpo
sed

- - - - - -

MC_GearIn A A A A A A
MC_GearInPos 待处

理 1)
- A - - A -

MC_GearInPos 激活 2) A A A A A A
MC_PhasingAbsolute
MC_PhasingRelative

- - - A - -

MC_CamIn 待处理 1) - A - - A -
MC_CamIn 激活 2) A A A A A A

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

1)  待处理同步操作（“Busy”= TRUE，“StartSync”= FALSE，“InSync”= FALSE）不会取消激活的命令。待处理同步操作

作业只能由相同跟随轴上的另一个同步操作作业超驰。可以通过“MC_Power”取消。

2)  状态“Busy”= TRUE，“StartSync”或“InSync”= TRUE 对应于激活的同步操作.

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应 V4：测量输入作业 (S7-1500)
下表列出了将要超驰活动的测量输入作业的新运动控制工作：

⇒ 活动作业 MC_MeasuringInput MC_MeasuringInputCyclic
⇓ 新作业

MC_Home
“Mode”= 2、3、5、8、9、10

A A

MC_Home
“Mode”= 0、1、6、7

- -

MC_MeasuringInput
MC_MeasuringInputCyclic
MC_AbortMeasuringInput

A A

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。

超驰响应 V4：运动系统的运动命令

单轴作业不会被运动系统作业超驰。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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4506 编程和操作手册, 11/2022



下表列出了新运动控制作业对当前运动系统运动作业的影响：

⇒ 活动作业 MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative

MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematikZone

MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactiv

e
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactiv

e
MC_SetOcsFrame

MC_GroupInterrup
t

MC_GroupSto
p⇓ 新作业

MC_Home
MC_MoveSuperimposed

N N N

MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_MoveJog
MC_GearIn
MC_GearInPos
MC_CamIn
MC_MotionInVelocity
MC_MotionInPosition
MC_GroupStop

A A A

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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⇒ 活动作业 MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative

MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematikZone

MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactiv

e
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactiv

e
MC_SetOcsFrame

MC_GroupInterrup
t

MC_GroupSto
p⇓ 新作业

MC_GroupInterrupt
MC_GroupContinue

B A N

MC_MoveLinearAbsolute
MC_MoveLinearRelative
MC_MoveCircularAbsolute
MC_MoveCircularRelative
MC_DefineWorkspaceZone
MC_DefineKinematikZone
MC_SetWorkspaceZoneActive
MC_SetWorkspaceZoneInactive
MC_SetKinematicsZoneActive
MC_SetKinematicsZoneInactive
MC_SetOcsFrame

- - N

A   当前运行的作业由“CommandAborted”= TRUE 中止。

B   当前运行的作业中断或恢复。

N   不允许。当前运行的作业将继续执行。新作业被拒绝。

-    无效。当前运行的作业将继续执行。新作业添加到作业序列的队列中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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S7-1500 运动控制 V3 (S7-1500)

MC_Power V3 (S7-1500)

MC_Power：启用/禁用工艺对象 V3 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Power”，可启用或禁用工艺对象。   

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

• 外部编码器

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_Power”作业的执行。

• 参数为“Enable” = TRUE 的“MC_Power”作业可启用一个工艺对象，但不会中止其它任何运

动控制指令。

• 禁用工艺对象（参数“Enable” = FALSE）会根据所选“StopMode”，中止相应工艺对象的所

有运动控制工作。用户无法取消该过程。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_POWER”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象已启用。

FALSE 工艺对象已禁用。

该工艺对象的所有当前作业将根据组态的

“StopMode”进行中止。

StartMode INPUT DINT 1 0 启用位置不受控的定位轴/同步轴

1 启用位置受控的定位轴/同步轴

此参数 初在启用定位轴时（Enable 从 FALSE 变为 
TRUE）以及在成功确认导致轴被禁用的报警后再次启

用轴时执行。

使用速度轴或外部编码器时会忽略此参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

StopMode INPUT INT 0 不适用于外部编码器工艺对象。

如果在“Enable”参数的下降沿禁用一个工艺对象，则轴

将根据选定的“ StopMode”进行减速。

0 急停

如果禁用该工艺对象，轴将以“工艺对象 > 组
态 > 扩展参数 > 急停斜坡”(Technology object 
> Configuration > Extended parameters > 
Emergency stop ramp) 中组态的急停减速度

制动到停止状态，且无任何加加速度限制。启

用随即取消。 
(<TO>.DynamicDefaults.
EmergencyDeceleration)

1 立即停止

如果禁用了某个工艺对象，则将输出设定值 
0，并取消启用。轴将根据驱动装置中的组态

制动至停止状态。

2 通过 大动态值进行停止

如果禁用了工艺对象，轴将使用“工艺对象 > 
组态 > 扩展参数 > 动态限制”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 中组态的 大

减速度制动到停止状态。因此，需考虑所组态

的 大加加速度。启用随即取消。

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration; 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Status OUTPUT BOOL FALSE 工艺对象启用状态

FALSE 禁用

‑ 定位轴、同步轴或速度轴不接受任何运动控

制工作。

‑ 速度控制和定位控制未激活。

‑ 工艺对象的实际值未进行有效性检查。

TRUE 已启用

‑ 已启用的定位轴、同步轴或速度轴接受运动

控制工作。

‑ 速度控制和定位控制激活。

- 工艺对象的实际值有效。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 运动控制指令 MC_Power 出错。错误原因位于

参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

启用工艺对象

要启用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为 TRUE。
如果参数 Status 的值显示为 TRUE ，则表示工艺对象已启用。 
启用工艺对象时，如果轴处于运动状态（显示实际速度），则轴将以“工艺对象 > 组态 > 扩
展参数 > 动态限制”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic 
limits) 中设定的 大减速度 (<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration) 进行制动，直至设定值 
0。这种制动减速可被运动控制作业超驰。

说明

确认工艺报警后自动启用

如果工艺对象因工艺报警而禁用，则在排除故障原因并确认报警之后，将再次自动启用该工

艺对象。这就需要参数“Enable”在此过程中保留值为 TRUE。

禁用工艺对象

要禁用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为 FALSE。
如果轴处于运动中，则它会根据所选的“StopMode”制动到停止状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果“Busy”和“Status”参数的值显示为 FALSE ，则表示已完成工艺对象的禁用过程。

通过 PROFIdrive 连接驱动器

如果使用 PROFIdrive 连接驱动器，则设定值、启用和驱动器状态将通过 PROFIdrive 报文进

行传输。

• 启用工艺对象并激活驱动器

通过参数“"Enable" = TRUE”，可启用该工艺对象。基于 PROFIdrive 标准，启用驱动装置。 
变量 <TO>.StatusDrive.InOperation 的值为  TRUE  时，驱动装置已准备就绪，可执行设

定值。参数 "Status" 被设置为值 TRUE 。 
• 禁用工艺对象并取消激活驱动器

使用参数 "Enable" = FALSE，"Status" 参数将被设置为值 FALSE，并且轴将根据所选

“StopMode”进行制动。基于 PROFIdrive 标准，禁用驱动装置。 

模拟驱动器接口

设定值通过模拟量输出进行输出。另外，也可通过数字量输出组态一个启用信号 
(<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutput)，通过数字量输入组态一个就绪信号 
(<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInput)。
• 启用工艺对象并激活驱动器

通过参数 "Enable" = TRUE 将使能输出（“Enable drive output”）置位。

如果驱动器通过就绪输入（“Drive ready input”）反回就绪信号，则 "Status" 参数和工艺

对象的 <TO>.StatusDrive.InOperation 变量将被置为 TRUE，且设定值将切换到模拟量输

出中。

• 禁用工艺对象并取消激活驱动器

使用参数 "Enable" = FALSE，"Status" 参数将被设置为值 FALSE，并且轴将根据所选

“StopMode”进行制动。达到设定值 0 时，启用输出将被置为 FALSE。

更多信息

有关启用和禁用工艺对象和驱动装置的更多信息，请参见附录“MC_Power 功能图”。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Power：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：启用工艺对象和报警响应示例   

工艺对象可通过“Enable_1= TRUE”启用。在时间 ① 处，可从“Status_1”中读取成功启用信息。

之后，轴将根据“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 移动。轴的速度曲线可从“Velocity Axis_1”中读

取。 
在时间 ②，工艺对象出错，导致工艺对象禁用（报警响应：取消启用）。轴将根据驱动装

置中的组态制动至停止状态。工艺对象禁用后，“Status_1”将复位。由于轴不是通过

“Enable_1” = FALSE 禁用的，因此，所选“StopMode”并不适用。错误原因的排除和报警确认

在时间 ③ 进行。  
由于仍然会置位“Enable_1”，因此工艺对象将被再次启用。可从“Status_1”中读取成功启用信

息。 后，通过“Enable_1”= FALSE，禁用工艺对象。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Reset V3 (S7-1500)

MC_Reset：确认报警，重新启动工艺对象 V3 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_Reset”，可以对能在用户程序中确认的所有工艺报警进行确认。确认

还将复位工艺数据块中的位“Error”和“Warning”。
使用运动控制指令“MC_Reset”（“Restart” = TRUE），可以启动工艺对象的重新初始化（重启）

过程。在重新启动工艺对象时，工艺数据块中将使用新的组态数据。 

适用于

• 全部工艺对象

要求

• 定位/同步轴、速度轴和外部编码器工艺对象：

要重启，必须禁用该工艺对象。

 （“MC_Power.Status” = FALSE 和“MC_Power.Busy” = FALSE）

超驰响应

• 参数”Restart“ = FALSE：
MC_Reset 作业不会中止任何激活的运动控制作业。

• 参数”Restart“ = TRUE：
任何其它运动控制工作都不能中止参数“Restart” = TRUE  的“MC_Reset”指令处理过程。

参数

下表列出了“MC_Reset”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Object - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Restart INPUT BOOL FALSE TRUE “Restart” 
工艺对象的重新初始化和未决工艺警报的确

认。工艺对象根据组态的起始值重启。

FALSE 排队工艺报警的确认。

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 错误已确认。

已经重启。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Command
Aborted

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误原因位

于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

确认工艺报警

要确认工艺报警，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 将参数“Restart”设为 = FALSE。
3. 在参数“Execute”的上升沿开始确认错误。

如果参数 Done 的值显示为 TRUE，则表示已确认错误。

说明

使用“Restart” = FALSE 进行确认

如果仅需确认工艺报警，则可设置“Restart” = FALSE。重启期间，将不能使用该工艺对象。

重新启动工艺对象

要重启某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 将参数“Restart”设为 = TRUE。
3. 在参数“Execute”的上升沿，进行重启。

如果参数“Done”的值显示为 TRUE，则表示工艺对象已完成重启。

有关重启的更多信息，请参见重启工艺对象部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Home V3 (S7-1500)

MC_Home：回原点工艺对象，设置回原点位置 V3 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Home”，可以在工艺对象中的位置和机械位置之间建立关系。同时

将工艺对象中的实际位置值指定为回原点标记。该回原点标记代表一个已知的机械位置。

将按照参数“Mode”选定的模式和“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Homing) 下的组态执行回原点过程。 
在 V2.0 工艺版本的框架中，S7-1200 运动控制和 S7-1500 运动控制的“MC_Home.Mode”参
数已标准化。这会为“MC_Home.Mode”参数新分配参数值。有关工艺版本 V1.0 和 ≥ V2.0 的
“MC_Home.Mode”参数比较，请参见“版本概述”部分。

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 >动态默认设置”(Technology object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic default values) 下预设的值用于动态值“加速度”、“减

速度”和“加加速度”。  

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 外部编码器

下表列出了各工艺对象可能的模式：

操作模式 带增量编码器的

定位轴/同步轴

带绝对编码器的

定位轴/同步轴

外部增量式编码

器

外部绝对值编码

器

主动回原点

（“Mode”= 3、5） 
√ - - -

被动回原点 
（“Mode”= 2、8、10）

√ - √ -

设置实际位置

（“Mode”= 0）
√ √ √ √

指令
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操作模式 带增量编码器的

定位轴/同步轴

带绝对编码器的

定位轴/同步轴

外部增量式编码

器

外部绝对值编码

器

实际位置的相对位移

（“Mode”= 1）
√ √ √ √

绝对编码器调整

（“Mode”= 6、7）
- √ - √

要求

• 工艺对象已正确组态。

• “Mode”= 2、3、5、8、10
工艺对象已启用。

• “Mode”= 0、1、6、7、8
实际编码器的值有效 (<TO>.StatusSensor[n].State = 2)。

• “Mode”= 6、7
轴处于位置控制的模式。

超驰响应

有关“MC_Home”作业的超驰响应，请参见“运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)”部分。 

参数

下表列出了“MC_Home”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Axis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 该指定值根据所选“Mode”使用。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT INT 0 操作模式

0 绝对式直接回原点

工艺对象的当前位置设置为参数

“Position”的值。

1 相对式直接回原点

工艺对象的当前位置因参数“Position”中
的值而出现位移。

2 被动回原点

（无复位）

例如“Mode”8 中的功能，其差异是，功

能启用后，“回原点后”状态不复位。

3 主动回原点 
TO 定位轴/同步轴根据组态执行回原点

运动。

完成该运动之后，轴被定位在参数

“Position”的值指定的位置。

4 预留

5 主动回原点

（“Position”参数无任何作用）

TO 定位轴/同步轴根据组态执行回原点

运动。

完成该运动之后，轴被定位在“工艺对

象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点 > 主动回

原点”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters 
> Homing > Active homing) 下组态的

回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
6 绝对编码器调节（相对）

以“Position”参数值对当前位置进行位

移。

计算出的绝对值偏移值保持性地保存在 
CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[n].
AbsEncoderOffset)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

7 绝对编码器调节（绝对）

将当前位置设为“Position”参数值。

计算出的绝对值偏移值保持性地保存在 
CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[n].
AbsEncoderOffset)

8 被动回原点 
检测到回原点标记之后，将实际值设置

为“Position”参数的值。

9 取消被动回原点

被动回原点的主动作业被取消。

10 被动回原点

（“Position”参数无任何作用）

检测到回原点标记之后，实际值将被置

为在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回
原点 > 被动回原点”(Technology object 
> Configuration > Extended 
parameters > Homing > Passive 
homing) 下设定的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
ReferenceMarkP
osition

OUTPUT LREAL 0.0 显示工艺对象回原点的位置

（“Done”= TRUE 时有效）

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业取消。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

的原因可以从参数“ErrorID”中找出。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

复位“回原点后”状态

有关复位“回原点”状态的更详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“Mode”= 1..8、10 的工艺对象的回原点

要回原点某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Mode”中指定所需要的回原点功能。

3. 使用这些值初始化必要的参数，然后在参数“Execute”的上升沿，启动回原点操作。

如果参数“Done”的值显示为 TRUE，则已根据所选“Mode”完成了“MC_Home”作业。工艺对象

的“回原点后”状态将显示在“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位 > 运动状态 > 回原点

后”(Technology object > Diagnostics > Status and error bits > Motion status > Homed) 中 
(<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone))。 

通过“模式”= 9 取消被动回原点过程

“Mode”= 9 时，工艺对象不回原点。如果用于被动回原点（“Mode”= 2、8、10）的活动

“MC_Home”作业被另一个“Mode”= 9 的“MC_Home”作业超驰，则可通过参数

“CommandAborted”= TRUE 来取消正在运行的作业。“Mode”= 9 的超驰作业可通过参数

“Done”= TRUE 发出成功执行的信号。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)

MC_Halt V3 (S7-1500)

MC_Halt：停止轴 V3 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Halt”，可以将轴制动至停止状态。

通过参数“Jerk”和“Deceleration”，定义制动操作的动态行为。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_Halt”作业的超驰特性，请参见 运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613) 部分。 

参数

下表列出了“MC_Halt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
AbortAccelerati
on

INPUT BOOL FALSE FALSE 使用配置的加加速度减小作业开始时的

当前加速度。而后，减速度增大

TRUE 加速度在作业开始时设置为 0.0，减速

度立即增大。

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 速度达到零

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

通过“MC_Halt”制动某个轴

要将某个轴减速至停止状态，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 将期望值提供给参数“Deceleration”、“Jerk”和“AbortAcceleration”。
3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_Halt”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。轴的停止状态将显示在“工艺对象 > 诊
断 > 状态位和错误位 > 运动状态 > 停止”(Technology object > Diagnostics > Status and error 
bits > Motion status > Standstill) 中 (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill))。

通过激活力矩/扭矩限值进行轴制动

使用激活的力/力矩限制时，允许的力矩可能不足以支持按计算得出的制动斜坡进行移动。

“MC_Halt”指令不会发出“Done”= TRUE 的信号。

指令
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要通过激活的力/力矩限制制动轴，需使用运动控制指令“MC_MoveVelocity”，同时

“MC_MoveVelocity.Velocity”= 0.0 且“MC_MoveVelocity.PositionControlled”= FALSE。 

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)
MC_MoveVelocity：以速度/速度设定值 V3 移动轴 (页 4536)

指令
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MC_Halt：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：轴的停止和超驰作业特性   

指令
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指令
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区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动某个轴。在时间 ①，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作
业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。当“AbortAcc_2”= FALSE 时，当前加速度将通过指

定的加加速度减小。而后，减速度增大并且轴制动至停止状态。“MC_Halt”作业成功完成后，将通过

“Done_2”发出信号。

区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动该轴。在时间 ②，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作业 
(A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信号。当“AbortAcc_2”= TRUE 时，电流加速度立即被设置为 
0 并且减速度增大。轴被制动至停止状态。“MC_Halt”作业成功完成后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveAbsolute V3 (S7-1500)

MC_MoveAbsolute：绝对定位轴 V3 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveAbsolute”，可以将轴移至某个绝对位置。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象已启用。

• 工艺对象已回原点。

超驰响应

有关“MC_MoveAbsolute”作业的超驰响应，请参见“运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)”
部分。 

指令
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参数

下表列出了“MC_MoveAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positionin
gAxis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 绝对目标位置

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 1 轴的运动方向

仅在“取模” 已启用的情况下才评估。 
“工艺对象 > 组态 > 基本参数 > 启用取模 
(Technology object > Configuration > Basic 
parameters > Enable modulo)
1 正方向

2 负方向

3 短距离

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

将轴移至某个绝对位置

要将轴移至某个绝对位置，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Position”中指定所需的目标位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveAbsolute”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

指令
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参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)
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MC_MoveAbsolute：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：轴的绝对定位和超驰响应   
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区域 通过“MC_MoveAbsolute”作业（A1），将轴移动到绝对位置 1000.0。当轴达到目标位置后，将在

时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动目标位置为 1500.0 的另一个“MC_MoveAbsolute”
作业 (A2)。当轴达到目标位置 1500.0 后，将通过“Done_2”发出信号。由于以前已经复位了

“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 在时间 ② 处，活动的“MC_MoveAbsolute”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveAbsolute”作业 (A2) 超驰。

通过“Abort_1”发出中止信号。轴将被制动，直至更改后的速度，并移至新的目标位置 1500.0。到

达新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveRelative V3 (S7-1500)

MC_MoveRelative：轴的相对定位 V3 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveRelative”，可以在开始执行作业时相对轴的位置对轴进行移动。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

有关“MC_MoveRelative”作业的超驰特性，请参见 运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613) 部
分。 
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参数

下表列出了“MC_MoveRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positionin
gAxis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 定位距离

（正或负）

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 目标位置已到达

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

相对于开始位置移动某个轴

要相对于开始位置移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定需要移动的距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveRelative”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)

指令
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MC_MoveRelative：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：轴的相对定位和超驰作业特性   
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区域 轴由“MC_MoveRelative”作业 (A1) 移动 1000.0 的距离 (“Distance”) （此处的开始位置为 0.0）。当

轴达到目标位置后，将在时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动距离为 500.0 的另一个

“MC_MoveRelative”作业 (A2)。当轴达到新的目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。由于以前已

经复位了“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 活动的“MC_MoveRelative”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveRelative”作业 (A2) 超驰。在时间 ② ，通过

“Abort_1”发出中止信号。之后，轴将以新的速度移动 500.0 的距离（“Distance”）。到达新的目标

位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveVelocity V3 (S7-1500)

MC_MoveVelocity：以速度/速度设定值 V3 移动轴 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveVelocity”， 速移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。 
• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

有关“MC_MoveVelocity”作业的超驰响应，请参见“运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)”
部分。 

参数

下表列出了“MC_MoveVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Velocity INPUT LREAL 100.0 进行过程监视的速度/速度设定值

（允许“Velocity”= 0.0）
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度。

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 0 轴的转向

0 轴的转向可通过在参数“Velocity”中指定

转速的符号来定义。

1 正旋转方向 
使用“Velocity”的值。

2 负方向旋转

使用“Velocity”的值。

Current INPUT BOOL FALSE 保持当前速度

FALSE 禁用

将受到参数“Velocity”和“Direction”的值

的限制。

TRUE 激活

将不受参数“Velocity”和“Direction”的值

的限制。保持该功能开始执行时的当前

速度和方向。

当轴继续以该功能开始执行时的当前速

度运动时，参数 "InVelocity" 返回值 
TRUE.

PositionControll
ed

INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制模式

只要执行“MC_MoveVelocity”作业，该参数即适

用。之后，以下作业的设置适用。

使用速度轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已达到速度设定值，并保持不变。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。错误原因位于参数

“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

速度设定值为零（“Velocity” = 0.0）时的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveVelocity”作业使用设定的减速度停止该轴。当速度设定值达到 0 
时，参数“InVelocity”将显示值 TRUE。 
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。 
参数“InVelocity”和“Busy”的值始终显示为 TRUE，直到“MC_MoveVelocity”作业被其它运动控

制工作超驰。

使用恒定速度移动某个轴

要使用恒定速度移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 可在参数“Velocity”中，指定轴的移动速度。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveVelocity”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“InVelocity”和“Error”来显示。

如果参数“InVelocity”的值显示为 TRUE，则表示已经达到速度设定值。轴以该恒定转速继续

移动。参数“InVelocity”和“Busy”的值始终显示为 TRUE，直到“MC_MoveVelocity”作业被其它

运动控制工作超驰。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间会被复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity”×“Override”
%），“InVelocity”会被复位。

指令
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更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)

指令
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MC_MoveVelocity：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：使用指定转速移动某个轴，并对超驰作业做出响应   

“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 通过“Exe_1”启动，并对轴进行加速；在时间 ① 处，该作业通过

“InVel_1”发出信号，指示已经达到速度设定值 50.0。 
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在时间 ① 处，作业被另一个“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出中止信

号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，轴将以恒定速度 15.0 
继续移动。

运行中的“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 被另一个“MC_MoveVelocity”作业(A1) 超驰。将通过

“Abort_2”发出中止信号。轴将加速到新的速度设定值 50.0。达到该速度设定值之前，当前

“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 在时间 ③ 处被另一个“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 超驰。通过

“Abort_1”发出中止信号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，

轴将以恒定速度 15.0 继续移动。

MC_MoveJog V3 (S7-1500)

MC_MoveJog：在微动模式下移动轴 V3 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveJog”，可以在点动模式下移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_MoveJog”作业的超驰响应，请参见“运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)”部
分。 

参数

下表列出了“MC_MoveJog”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 工艺对象

JogForward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中所指定的速度，正向移动。

JogBackward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中指定的速度，反向移动。

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动控制的速度设定值

值 > 0.0：使用指定值。

值 < 0.0：使用指定值的绝对值。 
（允许“Velocity”= 0.0）

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度。

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
PositionControll
ed

INPUT BOOL TRUE FALSE 非位置控制操作

TRUE 位置控制模式

只要执行“MC_MoveJog”作业，该参数即适用。

之后，以下作业的设置适用。

使用速度轴时忽略该参数。

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已达到速度设定值，并保持不变。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

速度设定值为零（“Velocity” = 0.0）时的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveJog”作业使用设定的减速度停止该轴。当速度设定值达到 0 时，

参数“InVelocity”将显示值 TRUE。
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。

指令
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在点动模式下移动轴

要在点动模式下移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用“JogForward”可以正向移动某个轴；使用“JogBackward”，则可负向移动某个轴。

当前运动状态通过“Busy”、“InVelocity”和“Error”来显示。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间会被复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity”×“Override”
%），“InVelocity”会被再次复位。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)

指令
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MC_MoveJog：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：在点动模式下移动轴   

在点动模式下，轴通过“Jog_B”反向移动。达到速度设定值 -50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 
发出信号。复位“Jog_B”之后，将制动轴并逐步停止。此后，通过“Jog_F”，轴可以正向转动。

达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。 
在时间 ① 处，如果置位“Jog_F”，则可通过“Vel_Input”将速度设定值更改为 100.0。此外，

也可以通过速度超驰更改速度设定值。“InVel”将复位。轴正在加速。达到新的速度设定值 
100.0 时，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

如果置位“Jog_F”，那么在时间 ② 处同样会置位“Jog_B”。如果“Jog_F”和“Jog_B”均被置位，那

么使用 新适用的减速度来制动该轴。并通过“Error”指示错误，输出 16#8007 错误的

“ErrorID”（方向指定不正确）。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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可通过复位输入“Jog_F”和“Jog_B”，解决这一问题。 
在制动斜坡过程中，将在时间 ③ 处置位“Jog_F”。此时，轴将加速为 新设定的速度值。达

到速度设定值 100.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

MC_MoveSuperimposed V3 (S7-1500)

MC_MoveSuperimposed：轴的叠加定位 V3 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”，可以启动叠加到激活的基本运动上的相对定

位运动。

通过参数“VelocityDiff”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration” ，定义运动控制的动态行为。

动态值会添加到基本运动的值中。叠加运动不会延长基本运动的持续时间。

总轴运动的动态值为基本运动动态值和叠加运动动态值之和。

总运动特性取决于基本运动的类型：

• 基本运动为单轴运动：

– 叠加运动的 大动态值为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 整个运动受组态的动态限值的限制。 
• 基本运动为同步运动：

– 叠加运动的 大动态值为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 跟随轴的同步运动不受跟随轴的动态限值的限制。

– 同步操作过程中引导轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业会影响引导轴和跟随轴。

– 同步操作过程中跟随轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业只会影响跟随轴。

工艺数据块和 TIA Portal 中始终显示总运动的动态值。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_MoveSuperimposed”作业的超驰特性，请参见 运动控制指令的超驰响应 V3 
(页 4613) 部分。 

参数

下表列出了“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_PositioningAxis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 用于叠加定位操作的额外行进距离

（正或负）

VelocityDiff INPUT LREAL -1.0 相对于活动的运动的 大速度偏差 
值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 叠加定位完成

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

启动叠加定位运动

要使用“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令启动叠加定位运动，请按下列步骤进行操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定要移动的额外距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveSuperimposed”作业。

指令
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当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveSuperimposed：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：定位轴重叠

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ① 处使用“Exe_2”，初始化

了距离为 50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴移动的距离为两个作业的动态值总和，即 50 
+ 50 = 100.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

区域 使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ② 处使用“Exe_2”，初始化

了距离为 -50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴将反向移动，移动的距离为两个作业的动态值

总和，即 50.0 - 50.0 = 0.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_SetSensor V3

MC_SetSensor:将备用编码器设为运转有效型编码器 V3

说明

通过运动控制指令“MC_SetSensor”，切换用于轴的闭环位置控制的编码器。

无须使用参数“Mode”2 和 3 进行切换，即可调整所寻址编码器的实际值。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

要求

• 已正确组态工艺对象和备用编码器。

• 无重启指令且无 MC-Home 作业处于运行状态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业不会中止“MC_SetSensor”作业的执行。

• 新的 MC_SetSensor 作业不会中止任何激活的运动控制工作。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_SetSensor”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_Positionin
gAxis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Sensor INPUT INT 1 新编码器编号（1 到 4）。

Mode INPUT DINT 0 该模式确定了旧编码器与新编码器之间的位置对齐情

况。

0 切换编码器并将当前位置传送给新编码器

通过该编码器切换，可防止定位控制中出现阶

跃变化。可以实现编码器的无扰动切换。

1 在未对齐实际位置的情况下，切换编码器

注：

闭环位置控制处于激活状态时，两个编码器的

附加差值用作附加控制偏差，并且可触发补偿

运动。 
2 传送实际值 

当前实际值传送至在“Sensor”参数中指定的编

码器。

3 传送实际值 
“参考编码器”（“ReferenceSensor”参数）的

实际位置传送至在“Sensor”参数中指定的编码

器。

ReferenceSens
or

INPUT INT 1 参考编码器编号（请参见参数“Mode”3）

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已切换用于轴的闭环位置控制的编码器。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbo
rted

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业已中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误原因位

于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

指令
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切换到绝对值编码器

将编码器切换为绝对值编码器并传输实际值 (Mode = 2, 3) 时，将使用绝对值编码器的值和

绝对值偏移值计算实际值。切换到不同编码器时，将取消实际值的计算过程。绝对值编码器

将再次返回“绝对值 + 绝对值偏移值”(<TO>.StatusSensor[n].AbsEncoderOffset)，而不使用 
MC_SetSensor 进行计算。 

测量输入、输出凸轮、凸轮轨迹 (S7-1500)

MC_MeasuringInput V3 (S7-1500)

MC_MeasuringInput：启动一次测量 V3 (S7-1500)
通过运动控制指令“MC_MeasuringInput”，开始进行一次性测量。

进行一次性测量时，可以通过一个测量作业检测到一个或两个边沿。将相应的工艺对象轴或

外部编码器的位置分配给测量事件。测量结果在函数块以及工艺数据块中进行指示，并且可

在用户程序中进行进一步处理。测量作业已完成。

必须使用“MC_MeasuringInput.Execute”= TRUE，再次开始另一个测量作业。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 轴编码器的状态必须“有效”（StatusSensor[1..4].State = 有效）。否则，会在函数块中

拒绝测量作业，并提示错误。

• 在主动或被动回原点期间，无法使用 PROFIdrive 进行测量。

超驰响应

有关“MC_MeasuringInput”作业的超驰特性，请参见 运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613) 
部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_MeasuringInput”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 测量类型

0 下一个上升沿的测量

1 下一个下降沿的测量

2 下两个边沿的测量

3 两个边沿的测量，从上升沿开始

• 上升沿 =“MeasuredValue1”（测量

值 1）
• 下降沿 =“MeasuredValue2”（测量

值 2）
4 两个边沿的测量，从下降沿开始

• 下降沿 =“MeasuredValue1”
• 上升沿 =“MeasuredValue2”

MeasuringRang
e

INPUT BOOL FALSE 测量值的采集

遵守时间相关的边界条件。

FALSE 始终采集测量值

TRUE 仅采集测量范围内的测量值

StartPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的起始位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码器，超

出模数范围的位置数据会镜像在模数范围内。

EndPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的结束位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码器，超

出模数范围的位置数据会镜像在模数范围内。

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已完全处理块。

测量值有效。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 测量作业已中止。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参数

“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID
MeasuredValue
1

OUTPUT LREAL 0.0 第一个测量值

MeasuredValue
2

OUTPUT LREAL 0.0 第二个测量值（用于两个边沿的测量）

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MeasuringInput：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：开始一次性测量作业

对于通过“Execute”开始的“Mode”= 0 的“MC_MeasuringInput”作业，执行了下一个上升沿的

测量。通过“Done”= TRUE 发出已成功完成测量的信号。确定的测量值 ①（在示例中：为 50）
已通过“MeasuredValue1”进行输出。

MC_MeasuringInputCyclic V3 (S7-1500)

MC_MeasuringInputCyclic：开始循环测量 V3 (S7-1500)
通过运动控制指令“MC_MeasuringInputCyclic”，开始进行循环测量。

通过循环测量，系统 多会检测到两个测量事件，并会显示相关的测量位置。会继续循环进

行测量，直至按照指令结束测量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 只有在使用 TM Timer DIDQ 进行测量时，才可以循环测量。

• 轴的运转有效型编码器的状态必须“有效”（StatusSensor[1..4].State = 有效）。否则，

会在函数块中拒绝测量作业，并提示错误。

超驰响应

有关“MC_MeasuringInputCyclic”作业的超驰特性，请参见 运动控制指令的超驰响应 V3 
(页 4613) 部分。

参数

下表列出了“MC_MeasuringInputCyclic”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Mode INPUT DINT 0 测量类型

0 上升沿的测量

1 下降沿的测量

2 两个边沿的测量

MeasuringRang
e

INPUT BOOL FALSE 测量值的采集

遵守时间相关的边界条件。

FALSE 始终采集测量值

TRUE 仅采集测量范围内的测量值

StartPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的起始位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码器，超

出模数范围的位置数据会镜像在模数范围内。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

EndPosition INPUT LREAL 0.0 测量范围的结束位置

对于具有活动的取模函数的轴或外部编码器，超

出模数范围的位置数据会镜像在模数范围内。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 测量作业已中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参数

“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID
MeasuredValue
1

OUTPUT LREAL   第一个测量值

MeasuredValue
2

OUTPUT LREAL   第二个测量值（在一个位置控制周期内测量多个

边沿时）

MeasuredValue
1Counter

OUTPUT UDINT 0 第一个测量值的计数值

MeasuredValue
2Counter

OUTPUT UDINT 0 第二个测量值的计数值

LostEdgeCounte
r1

OUTPUT UDINT 0 第一个测量值采集的周期时钟内，缺失边沿的计

数值

LostEdgeCounte
r2

OUTPUT UDINT 0 第二个测量值采集的周期时钟内，缺失边沿的计

数值

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)
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MC_MeasuringInputCyclic：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：开始循环测量作业

指令
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对于通过“Execute”（例如，在 MC-PreServo [OB67] 中进行调用）启动的

“MC_MeasuringInputCyclic”指令（信号和起始点未显示，“Mode”= 0，且不含特定测量范围

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“MeasuringRange”= FALSE），会执行上升沿测量。通过调用 MC-PreServo [OB67] 或 MC-
PreServo [OB67] 中的运动控制指令“MC_MeasuringInputCyclic”，会在同一个应用周期内调

用测量指令以及测量本身。

对于在位置控制周期的第一个上升沿 ① 确定的实际位置，将通过“MeasuredValue1”进行输

出，计数变量“MeasuredValue1Counter”会加“1”。 
对于在位置控制周期的第二个上升沿 ② 确定的实际位置，将通过“MeasuredValue2”进行输

出，计数变量“MeasuredValue2Counter”会加“1”。
如果在同一个位置控制周期 ③ 内出现其它上升沿，则会在 LostEdgeCounter1 和 
LostEdgeCounter2 中进行记录。

MC_AbortMeasuringInput V3 (S7-1500)

MC_AbortMeasuringInput：取消当前运行的测量作业 (V3) (S7-1500)
借助运动控制指令“MC_AbortMeasuringInput”，可中止活动的一次性或循环测量作业。

适用于

• 测量输入

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

有关“MC_AbortMeasuringInput”作业的超驰特性，请参见 运动控制指令的超驰响应 V3 
(页 4613) 部分。

参数

下表列出了“MC_AbortMeasuringInput”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

MeasuringInput INPUT TO_Measuring
Input

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPUT BOOL 0 函数块已处理。测量作业已被取消激活。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业已中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参数

“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)

MC_OutputCam V3 (S7-1500)

MC_OutputCam：激活/取消激活凸轮 V3 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_OutputCam”激活特定的凸轮。

根据凸轮类型，以下输入参数会生效：

• 距离输出凸轮

– “OnPosition”
– “OffPosition”

• 时基输出凸轮

– “OnPosition”
– “Duration”

通过参数“Mode”和“Direction”定义凸轮的工作模式和有效方向。

如果“MC_OutputCam.Enable”= TRUE，则会始终读取输入参数，并且输入参数会在下一个位

置控制周期内生效。 
发生技术报警时，会在确认错误后再次对凸轮进行处理。

适用于

• 输出凸轮

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 较高级别的工艺对象必须具备有效位置。

• 在非位置控制操作过程中，没有为轴输出设定值输出凸轮。

• 带有“MC_OutputCam.OnPosition”= 0 设置的设定值输出凸轮，在位置设定值 = 0 时进行

切换。 

超驰响应

通过以下部分取消“MC_OutputCam”：
• 使用“MC_OutputCam.Enable”= FALSE 禁用凸轮

• 在用户程序的输出凸轮中，只能有一个“MC_OutputCam”函数块实例处于激活状态。对于

当前激活的输出凸轮上的第二个“MC_OutputCam”函数块实例，将被拒绝，并提示错误。

参数

下表列出了“MC_OutputCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

OutputCam INPUT TO_OutputCa
m

- 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE FALSE 已禁用输出凸轮

TRUE 输出凸轮正在处理中

OnPosition INPUT LREAL 0.0 凸轮的起始位置 [互连工艺对象的测量单位]
对于具有活动的取模函数的轴或外部编码器，超

出模数范围的位置数据会镜像在模数范围内。

OffPosition INPUT LREAL 0.0 基于位置的输出凸轮的结束位置 [互连工艺对象

的测量单位]
对于具有活动的取模函数的轴或外部编码器，超

出模数范围的位置数据会镜像在模数范围内。

Duration INPUT LREAL 0.0 基于时间的输出凸轮的开启持续时间 [测量单

位：ms]
基于时间的输出凸轮的开启持续时间值必须大

于 0.0。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 1 操作模式

1 标准

输出凸轮功能（输出未反向）

2 输出凸轮功能（输出反向）

3 输出凸轮始终激活

（“Enable”= TRUE 时）

Direction INPUT DINT 1 输出凸轮的激活方向

1 正方向

2 负方向 
3 双向

CamOutput OUTPUT BOOL - 基于运动控制指令“MC_OutputCam”的上次调用

的状态显示

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 凸轮的处理过程处于激活状态。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参数

“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4565



MC_OutputCam：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：激活特定的凸轮类型

A1 距离输出凸轮

A2 时基输出凸轮

使用“Enable”= TRUE 激活凸轮。凸轮对应参数进行输出。

使用“Busy”= TRUE 指示凸轮的处理过程。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果设置了激活方向“Direction”= 1（正向），则无论凸轮类型设置如何，凸轮的行为都会如

下：

• 距离输出凸轮在“OnPosition”① 处开启，并在“OffPosition”② 处再次关闭。方向改变时凸

轮关闭 ④。

• 基于时间的输出凸轮在“OnPosition”① 处开启，并在经过特定时间“Duration”③ 后再次关

闭。在特定的开启持续时间“Duration”内，开启的基于时间的输出凸轮将保持激活状态，

即使在反方向再次出现起始位置超行程的情况，亦如此。

使用“CamOutput”输出凸轮的开关状态。

“Enable”= FALSE 时，特定的凸轮类型将取消激活。“Busy”= FALSE 表示凸轮未处于处理状态。

MC_CamTrack V3 (S7-1500)

MC_CamTrack：激活/取消激活凸轮轨迹 V3 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_CamTrack”启用凸轮轨迹的处理过程。

适用于

• 凸轮轨迹

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 较高级别的工艺对象必须具备有效位置。

• 在非位置控制操作过程中，没有为轴输出设定值输出凸轮。

超驰响应

• 通过“MC_CamTrack.Enable”= FALSE 禁用凸轮轨迹，从而取消“MC_CamTrack”。
• 在用户程序的凸轮轨迹中，只能有一个“MC_CamTrack”函数块实例处于激活状态。对于

当前激活的凸轮轨迹上的第二个“MC_CamTrack”函数块实例，将被拒绝，并提示错误。

• 更改运动控制指令“MC_CamTrack”的参数时或在工艺数据块中重新计算凸轮轨迹。根据

所有参数设置处理凸轮轨迹。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4567



参数

下表列出了“MC_OutputCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

CamTrack INPUT TO_CamTrack - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE FALSE 凸轮轨迹已禁用

TRUE 凸轮轨迹已处理

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT DINT 1 0 “Enable”= 
TRUE
 

立即激活凸轮轨迹处理

过程

凸轮轨迹数据立即生效

如果由于凸轮轨数据更

改而导致轨迹信号仍未

设置，则之前激活的基

于位置的输出凸轮将被

取消。

之前激活的基于时间的

输出凸轮始通常将被取

消。

“Enable”= 
FALSE
 

凸轮轨迹处理过程立即

停止，距离输出凸轮/基
于时间的输出凸轮将立

即取消。

1 “Enable”= 
TRUE
 

凸轮轨迹处理过程立即/
在下一个轨迹周期激

活：

• 首次激活凸轮轨迹

时，会立即开始凸

轮轨迹的处理过程。

• 如果凸轮轨迹处理

过程已激活，则会

输出当前凸轮轨

迹，直至轨迹周期

结束。随后，新的

凸轮轨迹数据将生

效。

“Enable”= 
FALSE
 

凸轮轨迹结束时，凸轮

轨迹处理过程将结束

2 “Enable”= 
TRUE
 

凸轮轨迹输出立即开

启，并保持开启状态

“Enable”= 
FALSE

凸轮轨迹输出立即关闭

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

 
InvertOutput INPUT BOOL FALSE 反向输出

TRUE 轨迹输出已反向输出

FALSE 轨迹输出未反向输出

TrackOutput OUTPUT BOOL - 指示凸轮轨迹的切换状态。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 凸轮轨迹的处理过程处于激活状态。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。错误原因位于参数

“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

MC_CamTrack：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：激活凸轮轨迹

① 轴参考位置

② 组态为无效的凸轮

③ 开始周期性连续的凸轮轨迹

使用“Enable”= TRUE 激活凸轮轨迹。凸轮轨迹根据工艺数据块中设置的参数进行输出。

变量 值 说明

<TO>Parameter.
  CamTrackType 0 将该凸轮轨的凸轮类型指定为距离输出凸轮

  ReferencePosition 20.0 为凸轮轨迹指定的轴基准位置

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 值 说明

  CamTrackLength 100.0 凸轮轨迹的特定长度

  CamTrack[1].Existent TRUE 将凸轮轨的第一个距离输出凸轮指定为有效凸轮

  CamTrack[1].OnPosition 10.0 凸轮轨迹的第一个凸轮的起始位置

  CamTrack[1].OffPosition 20.0 凸轮轨迹的第一个凸轮的结束位置

  CamTrack[2].Existent FALSE 将凸轮轨的第二个距离输出凸轮指定为无效凸轮

  CamTrack[2].OnPosition 30.0 凸轮轨迹的第二个凸轮的起始位置

  CamTrack[2].OffPosition 50.0 凸轮轨迹的第二个凸轮的结束位置

  CamTrack[3].Existent TRUE 将凸轮轨的第三个距离输出凸轮指定为有效凸轮

  CamTrack[3].OnPosition 60.0 凸轮轨迹的第三个凸轮的起始位置

  CamTrack[3].OffPosition 90.0 凸轮轨迹的第三个凸轮的结束位置

同步运动 (S7-1500)

MC_GearIn V3 (S7-1500)

MC_GearIn：启动齿轮同步 V3 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_GearIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动操作。

通过参数“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义用于同步的跟随轴的动态行为。

同步持续时间和距离与以下参数有关：

• “MC_GearIn”作业的开始时间

• 开始时跟随轴的动态值

• 用于同步的动态设置

• 引导轴的动态值

使用参数“RatioNumerator”和“RatioDenominator”将传动比指定为两个整数之间的关系（分

子/分母）。

指令
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传动比的分子指定为正数或负数。这会产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。 

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴或外部编码器。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GearIn”作业的超驰响应，请参见“运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)"部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁止引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引

导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_GearIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_Axis - 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_SynchronousAxi
s

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

RatioDenominat
or

INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

InGear OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 达到同步操作

跟随轴已同步，并与引导轴同步运

动。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

启动同步操作

要使用“MC_GearIn”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在相应参数中指定引导轴、跟随轴和传动比。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GearIn”作业。

跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InGear”参数的值为 TRUE，则跟随轴会同步并与引导轴

同步运动。在“MC_GearIn”作业被其它运动控制工作超驰之前，参数“InGear”和“Busy”的值会

一直显示为 TRUE。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)

指令
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MC_GearIn：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：同步和切换主值

使用“Exe_1”，初始化“MC_GearIn”作业 (A1)。跟随轴 (TO_Slave) 将与引导轴 (TO_Master_1) 
进行同步。“InGear_1”会在时间 ① 处发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 

指令
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在时间 ②，将由另一个“MC_GearIn”作业 (A2) 超驰同步操作。通过“Abort_1”发出中止信号。

跟随轴将与引导轴 (TO_Master_2) 进行同步。“InGear_2”会在时间 ① 处发出跟随轴已同步

并与引导轴同步运动的信号。

MC_GearInPos V3

MC_GearInPos：通过特定同步位置启动齿轮传动 V3

说明

使用运动控制指令“MC_GearInPos”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动操作。

同步操作在为引导轴和跟随轴指定的同步位置之前进行了同步。支持以下同步类型：

• 使用动态参数进行同步

(SyncProfileReference = 0)
• 使用主值距离进行同步

(SyncProfileReference = 1)
使用参数“RatioNumerator”和“RatioDenominator”将传动比指定为两个整数之间的关系（分

子/分母）。

传动比的分子指定为正数或负数。这会产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。 

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴或外部编码器。

• 跟随轴是同步轴。

指令
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• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

超驰响应

有关“MC_GearInPos”作业的超驰响应，请参见“运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)"部
分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁止引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引

导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_GearInPos”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_Axis - 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_SynchronousAxi
s

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

RatioDenominat
or

INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 到 2147483647
MasterSyncPositi
on

INPUT LREAL 0.0 引导轴的同步位置

引导轴和跟随轴同时移动的位置即为引导轴

的起始位置

SlaveSyncPositio
n

INPUT LREAL 0.0 跟随轴的同步位置

引导轴和跟随轴同时移动的位置即为跟随轴

的起始位置

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SyncProfileRefere
nce

INPUT DINT 1 同步类型

0 使用动态参数进行同步

1 使用主值距离进行同步

MasterStartDista
nce

INPUT LREAL 1.0 主值距离

（“SyncProfileReference”= 1）
Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

（“SyncProfileReference”= 0）
值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

（“SyncProfileReference”= 0）
值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

（“SyncProfileReference”= 0）
值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

（“SyncProfileReference”= 0）
值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
SyncDirection INPUT DINT 3 同步方向

（适用于已激活模数设置的轴）

1 正方向

同步期间，跟随轴只能沿正向行进。

2 负方向

同步期间，跟随轴只能沿负向行进。

3 短距离

同步期间，跟随轴允许更改方向。

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 达到同步操作

跟随轴已同步，并与引导轴同步运

动。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

指令
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启动同步操作

要使用“MC_GearInPos”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定引导轴、跟随轴、传动比和同步位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GearInPos”作业。

跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InSync”参数的值为 TRUE，则跟随轴会同步并与引导轴

同步运动。在“MC_GearInPos”作业被其它运动控制工作超驰之前，参数“InSync”和“Busy”的
值会一直显示为 TRUE。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_GearInPos：功能图 V3

功能图：使用动态参数/主值距离进行同步

指令
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区域 使用“Exe”，开始“MC_GearInPos”作业 (A1)。跟随轴 (TO_Slave) 将通过特定的动态参数与引导轴 
(TO_Master) 进行同步。系统对同步所需的距离进行计算。通过 StartSync 显示同步开始。达到特

定的同步位置后，“InSync”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

区域 使用“Exe”，开始“MC_GearInPos”作业 (A1)。跟随轴 (TO_Slave) 将通过特定的主值距离与引导轴 
(TO_Master) 进行同步。系统对同步所需的动态值进行计算。通过 StartSync 显示同步开始。“InSync”
会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

MC_PhasingAbsolute V3

MC_PhasingAbsolute:跟随轴上主值的绝对偏移 V3

说明

通过运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”，在使用“MC_GearIn”和“MC_GearInPos”进行齿轮

传动期间，对跟随轴上的主值进行偏移，并将该偏移用作绝对偏移。引导轴的位置不会受此

影响。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义跟随轴运动的动态响应。

动态值会与同步操作运动的值相加。

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴或外部编码器。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴通过运动控制指令“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”与引导轴进行同步

（“MC_GearIn.InGear”= TRUE 或“MC_GearInPos.InSync”= TRUE）。

• 跟随轴已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_PhasingAbsolute”作业的超驰特性，请参见 运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613) 
部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用引导轴时，不会中止主值偏移。即使在减速制动阶段

和引导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_PhasingAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_Axis - 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_SynchronousAxi
s

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

PhaseShift INPUT LREAL 0.0 绝对主值偏移

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴速度（添加到同步操

作运动中） 
值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加速度（添加到同步

操作运动中）

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴减速度（添加到同步

操作运动中）

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加加速度（添加到同

步操作运动中）

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已完成主值偏移。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

AbsolutePhaseSh
ift

OUTPU
T

LREAL 0.0 只要“Busy”= TRUE：
显示到目前为止完成的主值偏移

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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启动绝对主值偏移

要使用“MC_PhasingAbsolute”运动控制指令开始主值绝对位移，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“PhaseShift”参数指定主值绝对偏移。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_PhasingAbsolute”作业。

当前运动状态通过参数“Busy”、“AbsolutePhaseShift”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)
MC_GearInPos V3 (页 4576)
MC_GearIn V3 (页 4571)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_PhasingAbsolute:功能图 V3

功能图：主值的绝对偏移

指令
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在通过“MC_GearInPos” (A1) 进行激活的齿轮传动操作时，将使用“Exe”开始

“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2)。通过加到同步操作运动的特定动态值执行主值偏移。

“Done”表示主值已成功偏移。通过“AbsolutePhaseShift”指示作业所产生的主值偏移 50.0。在

工艺对象 <TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift 的变量中指示主值绝对偏移 50.0。引

导轴的运动不会受影响。

主值偏移后，会通过“Exe”再次开始“MC_PhasingAbsolute”作业 (A2)。因为主值偏移 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift) 已经为 50.0，因此主值未偏移。

MC_PhasingRelative V3

MC_PhasingRelative:跟随轴上主值的相对偏移 V3

说明

通过运动控制指令“MC_PhasingRelative”，在使用“MC_GearIn”和“MC_GearInPos”进行齿轮传

动期间，将相对于现有主值偏移对跟随轴上的主值进行偏移。引导轴的位置不会受此影响。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义跟随轴运动的动态响应。 
动态值会与同步操作运动的值相加。

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴和跟随轴的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴或外部编码器。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴通过运动控制指令“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”与引导轴进行同步

（“MC_GearIn.InGear”= TRUE 或“MC_GearInPos.InSync”= TRUE）。

• 跟随轴已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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超驰响应

有关“MC_PhasingRelative”作业的超驰特性，请参见 运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613) 
部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用引导轴时，不会中止主值偏移。即使在减速制动阶段

和引导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_PhasingRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_Axis - 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_SynchronousAxi
s

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

PhaseShift INPUT LREAL 0.0 相对主值偏移

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴速度（添加到同步操

作运动中）

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加速度（添加到同步

操作运动中）

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴减速度（添加到同步

操作运动中）

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 进行主值偏移的跟随轴加加速度（添加到同

步操作运动中）

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已完成主值偏移。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

CoveredPhaseShi
ft

OUTPU
T

LREAL 0.0 只要“Busy”= TRUE：
显示到目前为止完成的主值偏移

指令
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启动相对主值偏移

要使用“MC_PhasingRelative”运动控制指令开始主值相对偏移，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“PhaseShift”参数指定主值相对偏移。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_PhasingRelative”作业。

当前运动状态通过参数“Busy”、“CoveredPhaseShift”、“Done”和“Error”进行指示。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)
MC_GearInPos V3 (页 4576)
MC_GearIn V3 (页 4571)

指令
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MC_PhasingRelative:功能图 V3

功能图：主值的相对偏移
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在通过“MC_GearInPos” (A1) 进行激活的齿轮传动操作时，将使用“Exe”开始

“MC_PhasingRelative”作业 (A2)。通过加到同步操作运动的特定动态值执行主值偏移。

“Done”表示主值已成功偏移。通过“CoveredPhaseShift”指示作业所产生的主值偏移 50.0。在

工艺对象 <TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift 的变量中指示主值绝对偏移 50.0。引

导轴的运动不会受影响。

主值偏移后，会通过“Exe”再次开始“MC_PhasingRelative”作业 (A2)。通过加到同步操作运动

的特定动态值将再次执行主值偏移。“Done”表示主值已成功偏移。通过“CoveredPhaseShift”
指示作业所产生的主值偏移 50.0。在工艺对象 <TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift 
的变量中指示主值绝对偏移 100.0。

MC_CamIn V3

MC_CamIn：开始凸轮运动 V3。

说明

使用运动控制指令“MC_CamIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动凸轮传动操作。

同步操作在到达引导轴的指定同步位置之前即实现同步。引导轴和跟随轴同时移动的位置即

为引导轴的起始同步位置，该位置由凸轮的起始位置以及“MasterSyncPosition”和
“MasterOffset”参数产生。 
通过“MasterSyncPosition”参数，指定相对于凸轮起始（即，凸轮的起始运行位置）的凸轮

位置。如果要运行完整的凸轮，请在“MasterSyncPosition”中指定值 0.0（默认值）。

通过“MasterOffset”参数，可设置凸轮引导值的偏移量。因此，可将定义为绝对值曲线的曲

线偏置为应用程序所需的位置范围。

下图显示了对引导值、跟随值偏移值以及“MasterSyncPosition”的基本影响：

指令
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对 PLC 进行编程

4592 编程和操作手册, 11/2022



下图显示了使用参数“MasterScaling”和“SlaveScaling”缩放凸轮时的基本影响：

主值

从值

指令
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支持以下同步类型：

• 使用动态参数进行同步

(SyncProfileReference = 0)
• 使用主值距离进行同步

(SyncProfileReference = 1)
引导轴或跟随轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。 

适用于

• 同步轴

要求

• 引导轴、跟随轴和凸轮的工艺对象已正确组态。

• 引导轴为定位轴、同步轴或外部编码器。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

• 已通过“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。

超驰响应

有关“MC_CamIn”作业的超驰响应，请参见“运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)”部分。 
通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁止引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引

导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

参数

下表列出了“MC_CamIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master INPUT TO_Axis - 引导轴工艺对象

Slave INPUT TO_SynchronousAxi
s

- 跟随轴工艺对象

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

MasterOffset INPUT LREAL 0.0 凸轮主值的偏移量

（凸轮工艺对象未更改。）

SlaveOffset INPUT LREAL 0.0 凸轮跟随值的偏移值

（凸轮工艺对象未更改。）

MasterScaling INPUT LREAL 1.0 缩放凸轮的主值

（凸轮工艺对象未更改。）

SlaveScaling INPUT LREAL 1.0 缩放凸轮的从值

（凸轮工艺对象未更改。）

MasterSyncPositi
on

INPUT LREAL 0.0 凸轮的起始点/与凸轮开始参考缩放凸轮时所

在位置的距离。

该值必须介于凸轮的引导值范围内。

SyncProfileRefere
nce

INPUT DINT 1 同步曲线

0 使用动态参数进行同步

1 使用主值距离进行同步

MasterStartDista
nce

INPUT LREAL 0.0 主值距离

（“SyncProfileReference”= 1）
Velocity INPUT LREAL -1.0 速度

（“SyncProfileReference”= 0）
值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

（“SyncProfileReference”= 0）
值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

（“SyncProfileReference”= 0）
值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

（“SyncProfileReference”= 0）
值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
ApplicationMode INPUT DINT 0 凸轮的应用

0 一次性/非循环

1 循环（从值端的绝对应用）

2 循环附加（在从值端连续附加）

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

SyncDirection INPUT DINT 3 同步方向

（适用于已激活模数设置的轴）

1 正方向

同步期间，跟随轴只能沿正向行进。

2 负方向

同步期间，跟随轴只能沿负向行进。

3 短距离

同步期间，跟随轴允许更改方向。

StartSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 跟随轴将与引导轴同步。

InSync OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 达到同步操作

跟随轴已同步，并与引导轴同步运

动。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

EndOfProfile OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已达到凸轮的末端。

循环使用凸轮时，针对在用户程序

中至少调用一次“MC_CamIn”的情况

进行显示。

启动同步操作

要使用“MC_CamIn”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定引导轴、跟随轴、使用的凸轮和同步位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_CamIn”作业。

跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InSync”参数的值为 TRUE，则跟随轴会同步并与引导轴

同步运动。凸轮循环应用时，在作业“MC_CamIn”被其它运动控制作业超驰之前，参数

指令
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“InSync”和“Busy”的值一直显示为 TRUE。凸轮进行非循环应用时，如果参数“EndOfProfile”的
值设置为 TRUE，则“InSync”和“Busy”的值将设置为 FALSE。

参见

运动控制指令的超驰响应 V3 (页 4613)

MC_CamIn:功能图 V3

功能图：同步和切换凸轮

指令
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使用“Exe_1”，开始“MC_CamIn”作业 (A1)。通过 StartSync_1 显示同步开始。跟随轴 
(TO_Slave) 将通过特定的动态参数在“Sync_1”范围内与凸轮 (Cam_1) 进行同步。“InSync_1”
会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 

指令
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同步操作由另一个“MC_CamIn”作业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出中止信号。通过 
StartSync_2 显示同步开始。跟随轴将通过特定的主值距离在“Sync_2”范围内与新的凸轮 
(Cam_2) 进行同步。在“Sync_2”范围内，轴不会跟随凸轮“Cam_1”。轴会通过系统计算出来

的动态值移到 A2 同步位置。“InSync_2”会发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。

MC_SynchronizedMotionSimulation V3

MC_SynchronizedMotionSimulation：仿真同步操作 V3

说明

通过运动控制指令“MC_SynchronizedMotionSimulation”，对跟随轴上活动的同步操作进行

仿真。因此，通过“MC_Power”禁用跟随轴时，同步操作保持为激活状态。再次启用后，跟

随轴无需再次同步。

通过开始“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业，同步操作的速度设定值将设为零。如

果在开始仿真时跟随轴上的重叠移动处于激活状态，则会继续输出该重叠移动的设定值。

会为驱动装置输出在同步操作仿真期间开始的运动作业设定值。 
如果仿真结束时跟随轴的位置不同于仿真开始时的位置，则会触发设定值阶跃变化。

适用于

• 同步轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 跟随轴是同步轴。

• 工艺对象位于“同步“状态 (<TO>.StatusWord.X22 = TRUE) 时，激活同步操作。

超驰响应

“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业不会被任何其它运动控制工作中止。仿真的同步

操作保持为激活状态，即使通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴时，亦如此。

重启工艺对象时会停止仿真，并会中止同步操作。

开始“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业不会中止任何其它的运动控制工作。

“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable”= TRUE 时，将拒绝同步操作作业。

指令
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参数

下表列出了“MC_SynchronizedMotionSimulation”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Slave INPUT TO_SynchronousAxi
s

- 跟随轴工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 已开始对同步操作进行仿真。

FALSE 已停止对同步操作进行仿真。

InSimulation OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 正在对同步操作进行仿真

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

禁用跟随轴时，会继续同步操作

为了不通过“MC_SynchronizedMotionSimulation”运动控制指令停止同步操作，禁用跟随轴

时，请按以下步骤进行操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“Slave”参数指定跟随轴。

3. 使引导轴进入静止状态（例如，通过“MC_Halt”实现）。

4. 通过“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable”= TRUE，开始对跟随轴上的同步操作进行
仿真。

5. “InSimulation”参数显示值 TRUE 时，禁用跟随轴。仿真过程中，同步操作保持为激活状态。

6. 要在跟随轴启用后停止同步操作，请通过“MC_SynchronizedMotionSimulation.Enable”= 
FALSE 停止同步操作仿真。
同步操作仿真已停止。跟随轴随引导轴而动，无需重新同步。

指令
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凸轮

MC_InterpolateCam V3

MC_InterpolateCam:内插凸轮 V3

说明

通过运动控制指令“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。

完成插补后，定义的凸轮插补点与段之间的空隙即可闭合。在定义范围的 小值与 大值之

间对凸轮进行内插。完成插补后，会为定义范围内的各个值分配数值范围中的确切值。

插补类型用于定义如何插补缺失的范围。插补类型在工艺对象组态中指定。支持以下插补方

式：

• 直线插补

• 三次样条插补

• 贝塞尔样条插补

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 凸轮当前未处于使用状态（例如，用于凸轮运动）。

超驰响应

“MC_InterpolateCam”作业不会被任何其它运动控制工作中止。

开始“MC_InterpolateCam”作业不会中止任何活动的运动控制工作。

指令
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参数

下表列出了“MC_InterpolateCam”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 已对凸轮进行插补。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

插补凸轮

要使用“MC_InterpolateCam”运动控制指令对凸轮进行插补，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过“Cam”参数指定要进行插补的凸轮。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_InterpolateCam”作业。

已对凸轮进行插补。“Done”参数显示值 TRUE 时，表示已完成内插过程。

MC_GetCamFollowingValue V3

MC_GetCamFollowingValue:读取凸轮的从值 V3

说明

使用运动控制指令“MC_GetCamFollowingValue”，从凸轮中针对主值读取从值以及从值的一

阶和二阶导数。

适用于

• 凸轮

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4603



要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已对凸轮进行插补。

超驰响应

“MC_GetCamFollowingValue”作业不会被任何其它运动控制工作中止。

开始“MC_GetCamFollowingValue”作业不会中止任何活动的运动控制工作。

参数

下表列出了“MC_GetCamFollowingValue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

LeadingValue INPUT LREAL 0.0 待读取从值的主值

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 从值已读取。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

Value OUTPU
T

LREAL - 读取从值（位置）

（“Done”= TRUE 时有效）

FirstDerivative OUTPU
T

LREAL - 所读取从值的一阶导数

（“Done”= TRUE 时有效）

SecondDerivativ
e

OUTPU
T

LREAL - 所读取从值的二阶导数

（“Done”= TRUE 时有效）

指令
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读取一个从值

要使用“MC_GetCamFollowingValue”运动控制指令从凸轮中读取主值，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数指定凸轮和主值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GetCamFollowingValue”作业。

“Done”参数显示值 TRUE 时，表示已读取主值。通过“Value”、“FirstDerivative”和
“SecondDerivative”参数输出从值和导数。

MC_GetCamLeadingValue V3

MC_GetCamLeadingValue:读取凸轮的主值 V3 (S7-1500T)

说明

通过运动控制指令“MC_GetCamLeadingValue”，可从凸轮中读取为从值定义的主值。

可以为不同的主值定义相同的从值，因此，可以通过“ApproachLeadingValue”参数指定主值

的近似值。 

适用于

• 凸轮

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 已对凸轮进行插补。

超驰响应

“MC_GetCamLeadingValue”作业不会被任何其它运动控制工作中止。

开始“MC_GetCamLeadingValue”作业不会中止任何活动的运动控制工作。

指令
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参数

下表列出了“MC_GetCamLeadingValue”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Cam INPUT TO_Cam - 凸轮工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

FollowingValue INPUT LREAL 0.0 待读取主值的从值

ApproachLeadin
gValue

INPUT LREAL 0.0 搜索的主值的近似值

如果该从值在凸轮中多次使用，则可用于限

制搜索的主值。 
Done OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 已读取主值。

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

Value OUTPU
T

LREAL - 读取主值（位置）

（“Done”= TRUE 时有效）

读取一个主值

要使用“MC_GetCamLeadingValue”运动控制指令从凸轮中读取主值，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 通过相应的参数，为搜索的主值指定凸轮、主值和近似值。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GetCamLeadingValue”作业。

“Done”参数显示值 TRUE 时，表示已读取主值。通过参数 Value 输出主值。

指令
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扭矩数据 (S7-1500)

MC_TorqueLimiting V3 (S7-1500)

MC_TorqueLimiting:激活和取消激活力矩/扭矩限值/固定挡块检测 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_TorqueLimiting”，激活并分配用于力/力矩限制和固定挡块检测的参

数。 
通过固定挡块检测，可实现“运动到固定挡块”和位置控制的运动作业。

在轴组态中，可以组态力/力矩限制是与驱动器侧相关，还是与负载侧相关。

在进行运动控制工作之前和进行该作业期间，可激活和取消激活运动控制指令“MC-
TorqueLimiting”的功能。

力/力矩限制适用于

• 速度轴

• 定位轴

• 同步轴

力/力矩限制的要求 
• 已正确组态工艺对象和驱动器的基准力矩。

• 驱动器必须支持减小力/力矩。只有带 SIEMENS 报文 10x 的 PROFIdrive 驱动器才支持力/
力矩限制。

• 对于工艺对象，不存在处于未决状态的启用阻止型错误（工艺对象无须启用）。

固定挡块检测适用于

• 定位轴

• 同步轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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固定挡块检测的要求

• 固定挡块检测只能用于位置控制的轴。对于固定挡块检测，轴必须以位置控制的轴进行

启用；运动指令必须以位置控制的运动指令进行执行。  
• 工艺对象已正确组态。

• 当使用支持力/力矩限制的驱动器和报文时，必须针对工艺对象正确组态驱动器的参考扭

矩。  
• 对于工艺对象，不存在处于未决状态的启用阻止型错误（工艺对象无须启用）。

超驰响应

• MC_TorqueLimiting 作业不会被其它运动控制工作中止。

• 新的 MC_TorqueLimiting 作业不会中止激活的运动控制工作。

参数

下表显示了“MC_TorqueLimiting”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis INPUT TO_SpeedAxis - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 激活与输入参数 Mode 对应的功能

Limit INPUT LREAL -1.0 力/力矩限制值（采用组态的测量单位）

如果驱动器和报文不支持力/力矩限制，则指定值不具

备相关性。

≥ 0 使用参数中指定的值（不允许值为“0”）
< 0 使用“力矩限制”(Torque limiting) 组态窗口中

组态的值。

变量力矩限制： 
<TO>.TorqueLimiting.LimitDefaults.Torque 
变量力限制： 
<TO>.TorqueLimiting.LimitDefaults.Force

Mode INPUT DINT 0 0 力/扭矩限值 
1 固定挡块检测 

如果驱动器和报文支持力/力矩限制，则该部

分适用。 

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

InClampin
g

OUTPUT BOOL FALSE TRUE Mode = 1：驱动器保持在固定挡块位置处（夹

紧），轴位置位于定位容差范围内。

InLimitati
on

OUTPUT BOOL FALSE TRUE Mode = 0 且 1：驱动器运行在力/力矩限制的

条件下。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错误原因位于

参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

如果“Enable = TRUE”，则还会在循环调用运动控制指令时，传送对输入参数“Limit”和“Mode”
进行的更改。

指令
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MC_TorqueLimiting：功能图 V3 (S7-1500)

功能图：达到力矩限值时停止轴   

① 速度设定值

② 实际速度

③ 力矩

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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为具有激活力矩限制“MC_TorqueLimiting”的轴执行“MC_Halt”运动控制指令。力矩限制

“MC_TorqueLimiting.Enable”仍保持为 TRUE（激活），累积的跟随误差被保留并会减小。当

实际速度为“0.0”并且停止窗口中的 短停留时间结束时，“MC_Halt.Done”=“TRUE”。如果激

活位置监视功能，则还会监视是否到达目标位置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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功能图：带固定挡块检测的力矩限制（模式 = 1）

① 保持实际位置

② 已达到目标位置（位置设定值）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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③ 定位公差

④ 力矩

为具有激活力矩限制“MC_TorqueLimiting”的轴执行“MC_MoveVelocity”运动控制指令。力矩

限制“MC_TorqueLimiting.Enable”仍为 TRUE（激活），组态的跟随误差会减小。到达跟随误

差限值时，将通过“Abort”= TRUE 取消运动控制指令“MC_MoveVelocity”。驱动装置保持在固

定挡块位置处（夹紧），轴位置处于位置容差范围内。通过“Execute”= TRUE 再次调用运动

控制指令“MC_MoveVelocity”，轴会以恒定速度移动。

运动控制指令的超驰响应 V3 (S7-1500)

回原点和运动控制工作

下表列出了新运动控制工作对活动的回原点和运动作业的影响：

⇒ 活动作业 MC_Ho
me

Mode =
2、8、

10

MC_Ho
me

Mode =
3、5 

MC_Halt MC_Mov
e

Absolute

MC_Mov
e

Relative

MC_Mov
e

Velocity

MC_Mov
e

Jog

MC_Mov
e

Super
imposed

⇓ 新作业

MC_Home
Mode = 3、5

A A A A A A A A

MC_Home
Mode = 9

A - - - - - - -

MC_Halt - A A A A A A A
MC_Move
Absolute

- A A A A A A A

MC_Move
Relative

- A A A A A A A

MC_Move
Velocity

- A A A A A A A

MC_MoveJog - A A A A A A A
MC_Move
Superimposed

- - - - - - - A

MC_GearIn - A A A A A A A

指令
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⇒ 活动作业 MC_Ho
me

Mode =
2、8、

10

MC_Ho
me

Mode =
3、5 

MC_Halt MC_Mov
e

Absolute

MC_Mov
e

Relative

MC_Mov
e

Velocity

MC_Mov
e

Jog

MC_Mov
e

Super
imposed

⇓ 新作业

MC_GearInPos 
未决

（Busy = TRUE、
StartSync = 
FALSE、InSync = 
FALSE）

- - - - - - - -

MC_GearInPos 
激活

（Busy = TRUE、
StartSync 或 
InSync = TRUE）

- A A A A A A A

MC_CamIn 未决

（Busy = TRUE、
StartSync = 
FALSE、InSync = 
FALSE）

- - - - - - - -

MC_CamIn 激活

（Busy = TRUE、
StartSync 或 
InSync = TRUE）

- A A A A A A A

A  当前运行的作业由“JobAborted”= TRUE 中止。当前的动态值将滤波转换为新作业的动态值。

-   无影响，当前运行的作业将继续执行 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4614 编程和操作手册, 11/2022



同步操作作业

下表列出了新运动控制工作对活动的同步操作作业中的轴运动的影响：

⇒ 活动作业 MC_Gear
In

MC_Gear
InPos 未

决

（Busy = 
TRUE、

InSync = 
FALSE、

StartSyn
c = 

FALSE）

MC_Gear
InPos 激

活

（Busy = 
TRUE、

StartSyn
c 或 

InSync = 
TRUE）

MC_Phas
ing

Absolute

MC_Phas
ing

Relative

MC_Cam
In 未决

（Busy = 
TRUE、

InSync = 
FALSE、

StartSyn
c = 

FALSE）

MC_Cam
In 激活

（Busy = 
TRUE、

StartSyn
c 或 

InSync = 
TRUE）

⇓ 新作业

MC_Home Mode = 3、5 A - - - - - -
MC_Halt A - A A A - A
MC_MoveAbsolute A - A A A - A
MC_MoveRelative A - A A A - A
MC_MoveVelocity A - A A A - A
MC_MoveJog A - A A A - A
MC_MoveSuperimpose
d

- - - - - - -

MC_GearIn A A A A A A A
MC_GearInPos 未决

（Busy = TRUE、StartSync 
= FALSE、InSync = 
FALSE）

- A - - - A -

MC_GearInPos 激活

（Busy = TRUE、StartSync 
或 InSync = TRUE）

A A A A A A A

MC_PhasingAbsolute - - - A A - -
MC_PhasingRelative - - - A A - -

指令
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⇒ 活动作业 MC_Gear
In

MC_Gear
InPos 未

决

（Busy = 
TRUE、

InSync = 
FALSE、

StartSyn
c = 

FALSE）

MC_Gear
InPos 激

活

（Busy = 
TRUE、

StartSyn
c 或 

InSync = 
TRUE）

MC_Phas
ing

Absolute

MC_Phas
ing

Relative

MC_Cam
In 未决

（Busy = 
TRUE、

InSync = 
FALSE、

StartSyn
c = 

FALSE）

MC_Cam
In 激活

（Busy = 
TRUE、

StartSyn
c 或 

InSync = 
TRUE）

⇓ 新作业

MC_CamIn 未决

（Busy = TRUE、StartSync 
= FALSE、InSync = 
FALSE）

- A - - - A -

MC_CamIn 激活

（Busy = TRUE、StartSync 
或 InSync = TRUE）

A A A A A A A

A  当前运行的作业由“JobAborted”= TRUE 中止。当前的动态值将滤波转换为新作业的动态值。

-   无影响，当前运行的作业将继续执行  

未决同步操作（Busy = TRUE、StartSync = FALSE、InSync = FALSE）不会禁用的指令。仅允

许未决的同步操作指令。第二个未决同步操作指令会取消第一个未决同步操作指令。 
当有一个同步操作指令已激活，并且有一个同步操作指令处于未决状态时，新的运动控制指

令会取消这两个同步操作指令。

测量输入

下表列出了将要超驰活动的测量输入作业的新运动控制工作：

⇒ 活动作业 MC_MeasuringInput MC_MeasuringInputCyclic
⇓ 新作业

MC_Home 模式 = 2、3、5、8、
9、10

A A

MC_Home 模式 = 0、1、6、7 - -
MC_MeasuringInput A A

指令
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⇒ 活动作业 MC_MeasuringInput MC_MeasuringInputCyclic
⇓ 新作业

MC_MeasuringInputCyclic A A
MC_AbortMeasuringInput A A

A  当前运行的作业由“JobAborted”= TRUE 中止。将执行新作业。

-   无影响，当前运行的作业将继续执行  

S7-1500 运动控制 V2 (S7-1500)

MC_Power V2 (S7-1500)

MC_Power：启用/禁用工艺对象 V2 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Power”，可启用或禁用工艺对象。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

• 外部编码器

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_Power”作业的执行。

• 参数为“Enable” = TRUE 的“MC_Power”作业可启用一个工艺对象，但不会中止其它任何运

动控制指令。

• 禁用工艺对象（参数“Enable” = FALSE）会根据所选“StopMode”，中止相应工艺对象的所

有运动控制工作。用户无法取消该过程。

指令
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参数

下表列出了“MC_POWER”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_Axis - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象已启用。

FALSE 工艺对象已禁用。

该工艺对象的所有当前作业将根据组态的

“StopMode”进行中止。

StopMode INPUT INT 0 不适用于外部编码器工艺对象。

如果在“Enable”参数的下降沿禁用一个工艺对象，则轴

将根据选定的“ StopMode”进行减速。

0 急停

如果禁用该工艺对象，轴将以“工艺对象 > 组
态 > 扩展参数 > 急停斜坡”(Technology object 
> Configuration > Extended parameters > 
Emergency stop ramp) 中组态的急停减速度

制动到停止状态，且无任何加加速度限制。启

用随即取消。 
(<TO>.DynamicDefaults.
EmergencyDeceleration)

1 立即停止

如果禁用了某个工艺对象，则将输出设定值 
0，并取消启用。轴将根据驱动装置中的组态

制动至停止状态。

2 通过 大动态值进行停止

如果禁用了工艺对象，轴将使用“工艺对象 > 
组态 > 扩展参数 > 动态限制”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 中组态的 大

减速度制动到停止状态。因此，需考虑所组态

的 大加加速度。启用随即取消。

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration; 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Status OUTPUT BOOL FALSE 工艺对象启用状态

FALSE 禁用

‑ 定位轴或速度轴不执行任何运动控制作业。

‑ 速度控制和定位控制未激活。

‑ 工艺对象的实际值未进行有效性检查。

TRUE 已启用

‑ 已启用的定位轴或速度轴可以执行运动控制

作业。

‑ 速度控制和定位控制激活。

- 工艺对象的实际值有效。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 运动控制指令 MC_Power 出错。错误原因位于

参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

启用工艺对象

要启用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为 TRUE。
如果参数 Status 的值显示为 TRUE ，则表示工艺对象已启用。 
启用工艺对象时，如果轴处于运动状态（显示实际速度），则轴将以“工艺对象 > 组态 > 扩
展参数 > 动态限制”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic 
limits) 中设定的 大减速度 (<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration) 进行制动，直至设定值 
0。这种制动减速可被运动控制作业超驰。

说明

确认工艺报警后自动启用

如果工艺对象因工艺报警而禁用，则在排除故障原因并确认报警之后，将再次自动启用该工

艺对象。这就需要参数“Enable”在此过程中保留值为 TRUE。

禁用工艺对象

要禁用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为 FALSE。
如果轴处于运动中，则它会根据所选的“StopMode”制动到停止状态。

指令
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如果“Busy”和“Status”参数的值显示为 FALSE ，则表示已完成工艺对象的禁用过程。

通过 PROFIdrive 连接驱动器

如果使用 PROFIdrive 连接驱动器，则设定值、启用和驱动器状态将通过 PROFIdrive 报文进

行传输。

• 启用工艺对象并激活驱动器

通过参数“"Enable" = TRUE”，可启用该工艺对象。基于 PROFIdrive 标准，启用驱动装置。 
变量 <TO>.StatusDrive.InOperation 的值为  TRUE  时，驱动装置已准备就绪，可执行设

定值。参数 "Status" 被设置为值 TRUE 。 
• 禁用工艺对象并取消激活驱动器

使用参数 "Enable" = FALSE，"Status" 参数将被设置为值 FALSE，并且轴将根据所选

“StopMode”进行制动。基于 PROFIdrive 标准，禁用驱动装置。 

模拟驱动器接口

设定值通过模拟量输出进行输出。另外，也可通过数字量输出组态一个启用信号 
(<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutput)，通过数字量输入组态一个就绪信号 
(<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInput)。
• 启用工艺对象并激活驱动器

通过参数 "Enable" = TRUE 将使能输出（“Enable drive output”）置位。

如果驱动器通过就绪输入（“Drive ready input”）反回就绪信号，则 "Status" 参数和工艺

对象的 <TO>.StatusDrive.InOperation 变量将被置为 TRUE，且设定值将切换到模拟量输

出中。

• 禁用工艺对象并取消激活驱动器

使用参数 "Enable" = FALSE，"Status" 参数将被设置为值 FALSE，并且轴将根据所选

“StopMode”进行制动。达到设定值 0 时，启用输出将被置为 FALSE。

更多信息

有关启用和禁用工艺对象和驱动装置的更多信息，请参见附录“MC_Power 功能图”。 

指令
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MC_Power：功能图 V2 (S7-1500)

功能图：启用工艺对象和报警响应示例

工艺对象可通过“Enable_1= TRUE”启用。在时间 ① 处可以从“Status_1”中读取成功启用信息。

之后，轴将根据“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 移动。轴的速度曲线可从“Velocity Axis_1”中读

取。 
在时间 ②，工艺对象出错，导致工艺对象禁用（报警响应：取消启用）。轴将根据驱动装

置中的组态制动至停止状态。工艺对象被禁用后，“Status_1”将复位。由于轴不是通过

“Enable_1” = FALSE 禁用的，因此，所选“StopMode”并不适用。错误原因的排除和报警确认

在时间 ③ 进行。  
由于仍然会置位“Enable_1”，因此工艺对象将被再次启用。可以从“Status_1”中读取成功启用

信息。 后，通过“Enable_1”= FALSE，禁用工艺对象。

指令
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MC_Reset V2 (S7-1500)

MC_Reset：确认报警，重启工艺对象 V2 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_Reset”，可以对能在用户程序中确认的所有工艺报警进行确认。确认

还将复位工艺数据块中的位“Error”和“Warning”。
使用运动控制指令“MC_Reset”（“Restart” = TRUE），可以启动工艺对象的重新初始化（重启）

过程。在重新启动工艺对象时，工艺数据块中将使用新的组态数据。 

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

• 外部编码器

要求

• 未决工艺报警的出错原因已经解决。

• 要重启，必须禁用该工艺对象

("MC_Power.Status" = FALSE 和 "MC_Power.Busy" = FALSE)

超驰响应

• 参数”Restart“ = FALSE：
“MC_Reset”指令的处理过程会被其它运动控制工作中止。MC_Reset 作业不会中止任何运

行中的运动控制作业。

• 参数”Restart“ = TRUE：
任何其它运动控制工作都不能中止参数“Restart” = TRUE  的“MC_Reset”指令处理过程。

指令
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参数

下表列出了“MC_Reset”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_Axis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Restart INPUT BOOL FALSE TRUE “Restart” 
工艺对象的重新初始化和未决工艺警报的确

认。工艺对象根据组态的起始值重启。

FALSE 排队工艺报警的确认。

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 错误已确认。

已经重启。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Command
Aborted

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误原因位

于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

确认工艺报警

要确认工艺报警，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 将参数“Restart”设为 = FALSE。
3. 在参数“Execute”的上升沿开始确认错误。

如果参数 Done 的值显示为 TRUE，则表示已确认错误。

说明

使用“Restart” = FALSE 进行确认

如果仅需确认工艺报警，则可设置“Restart” = FALSE。重启期间，将不能使用该工艺对象。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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重新启动工艺对象

要重启某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 将参数“Restart”设为 = TRUE。
3. 在参数“Execute”的上升沿，进行重启。

如果参数“Done”的值显示为 TRUE，则表示工艺对象已完成重启。

有关重启的更多信息，请参见重启工艺对象部分。

MC_Home V2 (S7-1500)

MC_Home：回原点工艺对象，设置回原点位置 V2 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Home”，可以在工艺对象中的位置和机械位置之间建立关系。同时

将工艺对象中的实际位置值指定为回原点标记。该回原点标记代表一个已知的机械位置。

将按照参数“Mode”选定的模式和“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Homing) 下的组态执行回原点过程。 
在 V2.0 工艺版本的框架中，S7-1200 运动控制和 S7-1500 运动控制的“MC_Home.Mode”参
数已标准化。这会为“MC_Home.Mode”参数新分配参数值。工艺版本 V1.0 和 V2.0 的
“MC_Home.Mode”参数的比较，请参见版本概述部分。

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 >动态默认设置”(Technology object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic default values) 下预设的值用于动态值“加速度”、“减

速度”和“加加速度”。  

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 外部编码器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表列出了各工艺对象可能的模式：

操作模式 带增量编码器的

定位轴/同步轴

带绝对编码器的

定位轴/同步轴

外部增量式编码

器

外部绝对值编码

器

主动回原点

（“Mode”= 3、5） 
√ - - -

被动回原点 
（“Mode”= 2、8、10）

√ - √ -

设置实际位置

（“Mode”= 0）
√ √ √ √

实际位置的相对位移

（“Mode”= 1）
√ √ √ √

回原点绝对值编码器

（“Mode”= 6、7）
- √ - √

要求

• 工艺对象已正确组态。

• “Mode”= 2、3、5、8、10
工艺对象必须已启用。

• “Mode”= 0、1、6、7、8
编码器的值必须有效。(<TO>.StatusSensor[n].State = 2)

超驰响应

• 用于被动回原点的“MC_Home”作业通过以下内容取消：

– 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用工艺对象

– 参数为“Mode”= 3、5、9 的“MC_Home”作业

• 用于被动回原点的“MC_Home”作业不会取消任何其它运动控制作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 用于主动回原点的“MC_Home”作业通过以下内容取消：

– 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用工艺对象

– “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
– “MC_Halt”指令

– “MC_MoveAbsolute”指令

– “MC_MoveRelative”指令

– “MC_MoveVelocity”指令

– “MC_MoveJog”指令

– “MC_GearIn”指令

• 用于主动回原点的“MC_Home”作业会取消以下活动的运动控制作业。

– 参数为“Mode”= 3、5、8、10 的“MC_Home”作业

– “MC_Halt”指令

– “MC_MoveAbsolute”指令

– “MC_MoveRelative”指令

– “MC_MoveVelocity”指令

– “MC_MoveJog”指令

– “MC_GearIn”指令

– “MC_MoveSuperimposed”指令

参数

下表列出了“MC_Home”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_Axis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 该指定值根据所选“Mode”使用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Mode INPUT INT 0 操作模式

0 绝对式直接回原点

工艺对象的当前位置设置为参数

“Position”的值。

1 相对式直接回原点

工艺对象的当前位置因参数“Position”中
的值而出现位移。

2 被动回原点

（无复位）

例如“Mode”8 中的功能，其差异是，功

能启用后，“回原点后”状态不复位。

3 主动回原点 
TO 定位轴/同步轴根据组态执行回原点

运动。

完成该运动之后，轴被定位在参数 
"Position" 的值指定的位置。

4 预留

5 主动回原点

（“Position”参数无任何作用）

TO 定位轴/同步轴根据组态执行回原点

运动。

完成该运动之后，轴被定位在“工艺对

象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点 > 主动回

原点”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters 
> Homing > Active homing) 下设定的

回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
6 绝对编码器调节（相对）

以“Position”参数值对当前位置进行位

移。

计算出的绝对值偏移值保持性地保存在 
CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[n].
AbsEncoderOffset)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

7 绝对编码器调节（绝对）

将当前位置设为“Position”参数值。

计算出的绝对值偏移值保持性地保存在 
CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[n].
AbsEncoderOffset)

8 被动回原点 
检测到回原点标记之后，将实际值设置

为“Position”参数的值。

9 取消被动回原点

被动回原点的主动作业被取消。

10 被动回原点

（“Position”参数无任何作用）

检测到回原点标记之后，实际值将被置

为在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回
原点 > 被动回原点”(Technology object 
> Configuration > Extended 
parameters > Homing > Passive 
homing) 下设定的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业取消。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

的原因可以从参数“ErrorID”中找出。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

复位“回原点后”状态

有关复位“回原点”状态的更详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“Mode”= 1..8、10 的工艺对象的回原点

要回原点某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Mode”中指定所需要的回原点功能。

3. 使用这些值初始化必要的参数，然后在参数“Execute”的上升沿，启动回原点操作。

如果参数“Done”的值显示为 TRUE，则已根据所选“Mode”完成了“MC_Home”作业。工艺对象

的“回原点后”状态将显示在“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位 > 运动状态 > 回原点

后”(Technology object > Diagnostics > Status and error bits > Motion status > Homed) 中 
(<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone))。 

通过“模式”= 9 取消被动回原点过程

“Mode”= 9 时，工艺对象不回原点。如果用于被动回原点（“Mode”= 2、8、10）的活动

“MC_Home”作业被另一个“Mode”= 9 的“MC_Home”作业超驰，则可通过参数

“CommandAborted”= TRUE 来取消正在运行的作业。“Mode”= 9 的超驰作业可通过参数

“Done”= TRUE 发出成功执行的信号。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

MC_Halt V2 (S7-1500)

MC_Halt：停止轴 V2 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Halt”，可以将轴制动至停止状态。

通过参数“Jerk”和“Deceleration”，定义制动操作的动态行为。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

“MC_Halt”作业因以下事项中止：

• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

启动“MC_Halt”作业会中止以下活动的运动控制工作：

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

• “MC_MoveSuperimposed”指令

参数

下表列出了“MC_Halt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_SpeedAxis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 速度达到零

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

通过“MC_Halt”制动某个轴

要将某个轴减速至停止状态，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 将目标值提供给参数“Deceleration”和“Jerk”。
3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_Halt”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。轴的停止状态将显示在“工艺对象 > 诊
断 > 状态位和错误位 > 运动状态 > 停止”(Technology object > Diagnostics > Status and error 
bits > Motion status > Standstill) 中 (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill))。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

MC_Halt：功能图 V2 (S7-1500)

功能图：轴的停止和超驰作业特性

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动某个轴。达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel_1”发出

信号。在时间 ①，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中

止信号。轴被制动至停止状态。“MC_Halt”作业成功完成后，将通过“Done_2”发出信号。

区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动该轴。达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel_1”发出信

号。接下来，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出作业中止信

号。制动期间，“MC_Halt”作业在时间 ② 被“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 超驰。通过“Abort_2”发出

作业中止信号。达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel_1”发出信号。此后，轴以恒定速度移动。

MC_MoveAbsolute V2 (S7-1500)

MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V2 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveAbsolute”，可以将轴移至某个绝对位置。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

• 工艺对象已回原点。

超驰响应

“MC_MoveAbsolute”作业因以下事项中止：

• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

启动“MC_MoveAbsolute”作业会中止以下活动的运动控制工作：

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

• “MC_MoveSuperimposed”指令

参数

下表列出了“MC_MoveAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_Positionin
gAxis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Position INPUT REAL 0.0 绝对目标位置

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 1 轴的转向

仅在“取模” 已启用的情况下才评估。 
“工艺对象 > 组态 > 基本参数 > 启用取模 
(Technology object > Configuration > Basic 
parameters > Enable modulo)
1 正旋转方向

2 负方向旋转

3 短路径

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

将轴移至某个绝对位置

要将轴移至某个绝对位置，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Position”中指定所需的目标位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveAbsolute”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

指令
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MC_MoveAbsolute：功能图 V2 (S7-1500)

功能图：轴的绝对定位和超驰响应

指令
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区域 通过“MC_MoveAbsolute”作业（A1），将轴移动到绝对位置 1000.0。当轴达到目标位置后，将在

时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动目标位置为 1500.0 的另一个“MC_MoveAbsolute”
作业 (A2)。当轴达到目标位置 1500.0 后，将通过“Done_2”发出信号。由于以前已经复位了

“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 在时间 ② 处，活动的“MC_MoveAbsolute”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveAbsolute”作业 (A2) 超驰。

通过“Abort_1”发出中止信号。轴将被制动，直至更改后的速度，并移至新的目标位置 1500.0。到

达新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveRelative V2 (S7-1500)

MC_MoveRelative：轴的相对定位 V2 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveRelative”，可以在开始执行作业时相对轴的位置对轴进行移动。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

“MC_MoveRelative”作业因以下事项中止：

• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

启动“MC_MoveRelative”作业会中止以下活动的运动控制工作：

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

• “MC_MoveSuperimposed”指令

参数

下表列出了“MC_MoveRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_Positionin
gAxis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 定位距离

（正或负）

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 目标位置已到达

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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相对于开始位置移动某个轴

要相对于开始位置移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定需要移动的距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveRelative”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveRelative：功能图 V2 (S7-1500)

功能图：轴的相对定位和超驰作业特性

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 轴由“MC_MoveRelative”作业 (A1) 移动 1000.0 的距离 (“Distance”) （此处的开始位置为 0.0）。当

轴达到目标位置后，将在时间 ① 通过“Done_1”发出信号。在时间 ①，启动距离为 500.0 的另一个

“MC_MoveRelative”作业 (A2)。当轴达到新的目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。由于以前已

经复位了“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 活动的“MC_MoveRelative”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveRelative”作业 (A2) 超驰。在时间 ② ，通过

“Abort_1”发出中止信号。之后，轴将以新的速度移动 500.0 的距离（“Distance”）。到达新的目标

位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveVelocity V2 (S7-1500)

MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V2 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveVelocity”， 速移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。 
• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令
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超驰响应

通过以下部分取消“MC_MoveVelocity”：
• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

启动“MC_MoveVelocity”作业会中止以下活动的运动控制工作：

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

• “MC_MoveSuperimposed”指令

参数

下表列出了“MC_MoveVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_SpeedAxis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Velocity INPUT LREAL 100.0 进行过程监视的速度/速度设定值

（允许“Velocity”= 0.0）

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度。

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 0 轴的转向

0 轴的转向可通过在参数“Velocity”中指定

转速的符号来定义。

1 正旋转方向 
使用“Velocity”的值。

2 负方向旋转

使用“Velocity”的值。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Current INPUT BOOL FALSE 保持当前速度

FALSE 禁用

将受到参数“Velocity”和“Direction”的值

的限制。

TRUE 激活

将不受参数“Velocity”和“Direction”的值

的限制。保持该功能开始执行时的当前

速度和方向。

当轴继续以该功能开始执行时的当前速

度运动时，参数 "InVelocity" 返回值 
TRUE.

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已达到速度设定值，并保持不变。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。错误原因位于参数

“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

速度设定值为零（“Velocity” = 0.0）时的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveVelocity”作业使用设定的减速度停止该轴。当速度设定值达到 0 
时，参数“InVelocity”将显示值 TRUE。 
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。 
参数“InVelocity”和“Busy”的值始终显示为 TRUE，直到“MC_MoveVelocity”作业被其它运动控

制工作超驰。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用恒定速度移动某个轴

要使用恒定速度移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 可在参数“Velocity”中，指定轴的移动速度。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveVelocity”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“InVelocity”和“Error”来显示。

如果参数“InVelocity”的值显示为 TRUE，则表示已经达到速度设定值。轴以该恒定转速继续

移动。参数“InVelocity”和“Busy”的值始终显示为 TRUE，直到“MC_MoveVelocity”作业被其它

运动控制工作超驰。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间会被复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity”×“Override”
%），“InVelocity”会被复位。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

指令
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MC_MoveVelocity：功能图 V2 (S7-1500)

功能图：使用指定转速移动某个轴，并对超驰作业做出响应

“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 通过“Exe_1”启动，并对轴进行加速；在时间 ① 处，该作业通过

“InVel_1”发出信号，指示已经达到速度设定值 50.0。 
在时间 ① 处，作业被另一个“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 超驰。通过“Abort_1”发出中止信

号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，轴将以恒定速度 15.0 
继续移动。

指令
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运行中的“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 被另一个“MC_MoveVelocity”作业(A1) 超驰。将通过

“Abort_2”发出中止信号。轴将加速到新的速度设定值 50.0。达到该速度设定值之前，当前

“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 在时间 ③ 处被另一个“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 超驰。通过

“Abort_1”发出中止信号。达到新的速度设定值 15.0 时，将通过“InVel_2”发出信号。之后，

轴将以恒定速度 15.0 继续移动。

MC_MoveJog V2 (S7-1500)

MC_MoveJog：在微动模式下移动轴 V2 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveJog”，可以在点动模式下移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴/同步轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

“MC_MoveJog”作业因以下事项中止：

• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5

指令
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• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

启动“MC_MoveJog”作业会中止以下活动的运动控制工作：

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

• “MC_MoveSuperimposed”指令

参数

下表列出了“MC_MoveJog”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_SpeedAxis - 工艺对象

JogForward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中所指定的速度，正向移动。

JogBackward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中指定的速度，反向移动。

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动控制的速度设定值

值 > 0.0：使用指定值。

值 < 0.0：使用指定值的绝对值。 
（允许“Velocity”= 0.0）

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度。

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已达到速度设定值，并保持不变。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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速度设定值为零（“Velocity” = 0.0）时的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveJog”作业使用设定的减速度停止该轴。当速度设定值达到 0 时，

参数“InVelocity”将显示值 TRUE。
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。

在点动模式下移动轴

要在点动模式下移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用“JogForward”可以正向移动某个轴；使用“JogBackward”，则可负向移动某个轴。

当前运动状态通过“Busy”、“InVelocity”和“Error”来显示。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间会被复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity”×“Override”
%），“InVelocity”会被再次复位。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveJog：功能图 V2 (S7-1500)

功能图：在微动模式下移动轴

在微动模式下，轴通过“Jog_B”反向移动。达到速度设定值 -50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 
发出信号。复位“Jog_B”之后，将制动轴并逐步停止。此后，通过“Jog_F”，轴可以正向转动。

达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。 
在时间 ① 时，如果置位“Jog_F”，则通过“Vel_Input”将速度设定值更改为 100.0。此外，也

可以通过速度超驰更改速度设定值。“InVel”将复位。轴正在加速。达到新的速度设定值 100.0 
时，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

指令
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如果置位“Jog_F”，那么在时间 ② 处同样会置位“Jog_B”。如果“Jog_F”和“Jog_B”均被置位，那

么使用 新适用的减速度来制动该轴。并通过“Error”指示错误，输出 16#8007 错误的

“ErrorID”（方向指定不正确）。 
可通过复位输入“Jog_F”和“Jog_B”，解决这一问题。 
在制动斜坡过程中，将在时间 ③ 处置位“Jog_F”。此时，轴将加速为 新设定的速度值。达

到速度设定值 100.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

MC_MoveSuperimposed V2 (S7-1500)

MC_MoveSuperimposed：轴的叠加定位 V2 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”，可以启动叠加到激活的基本运动上的相对定

位运动。

通过参数“VelocityDiff”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration” ，定义运动控制的动态行为。

动态值会添加到基本运动的值中。叠加运动不会延长基本运动的持续时间。

总轴运动的动态值为基本运动动态值和叠加运动动态值之和。

总运动特性取决于基本运动的类型：

• 基本运动为单轴运动：

– 叠加运动的 大动态值为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 整个运动受组态的动态限值的限制。 
• 基本运动为同步运动：

– 叠加运动的 大动态值为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 跟随轴的同步运动不受跟随轴的动态限值的限制。

– 同步操作过程中引导轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业会影响引导轴和跟随轴。

– 同步操作过程中跟随轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业只会影响跟随轴。

工艺数据块和 TIA Portal 中始终显示总运动的动态值。

适用于

• 同步轴

• 定位轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

“MC_MoveSuperimposed”作业因以下事项中止：

• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

• “MC_MoveSuperimposed”指令

开始“MC_MoveSuperimposed”作业会中止活动的“MC_MoveSuperimposed”作业。

参数

下表列出了“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_PositioningAxis - 轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 用于叠加定位操作的额外行进距离

（正或负）

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

VelocityDiff INPUT LREAL -1.0 相对于活动的运动的 大速度偏差 
值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4656 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 默认值 说明

Done OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 叠加定位完成

Busy OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

启动叠加定位运动

要使用“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令启动叠加定位运动，请按下列步骤进行操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定要移动的额外距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveSuperimposed”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4657



MC_MoveSuperimposed：功能图 V2 (S7-1500)

功能图：定位轴重叠

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ① 处使用“Exe_2”，初始化

了距离为 50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴移动的距离为两个作业的动态值总和，即 50 
+ 50 = 100.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

区域 使用“Exe_1”，初始化了距离为 50.0 的“MC_MoveRelative”作业。在时间 ① 处使用“Exe_2”，初始化

了距离为 -50.0 的“MC_MoveSuperimposed”作业。轴将反向移动，移动的距离为两个作业的动态值

总和，即 50.0 - 50.0 = 0.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

同步运动 (S7-1500)

MC_GearIn V2 (S7-1500)

MC_GearIn：开始相对齿轮传动 V2 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_GearIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动相对齿轮传动。

通过参数“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义同步期间的跟随轴的动态行为。 
使用参数“RatioNumerator”和“RatioDenominator”将传动比指定为两个整数之间的关系（分

子/分母）。操作期间，可通过发布新的 "MC_GearIn" 作业来更改传动比。使用指定的动态

值执行转换过程。

传动比的分子指定为正数或负数。这会产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向转动。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。 
同步期间，引导轴和跟随轴之间可能发生位置偏移。这种位置偏移的大小取决于“MC_GearIn”
的开始时间和同步过程的持续时间。位置偏移不会被补偿。

适用于

• 同步轴

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 工艺对象已正确组态。

• 引导轴是定位轴或同步轴。

• 跟随轴是同步轴。

• 在跟随轴的组态“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections) 中，将引导轴指定为可能的引导轴。

• 跟随轴已启用。

超驰响应

“MC_GearIn”作业因以下事项中止：

• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用跟随轴

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

启动“MC_GearIn”作业会中止以下活动的运动控制工作：

• “MC_Home”指令“Mode”= 3、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

• “MC_GearIn”指令

• “MC_MoveSuperimposed”指令

通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁止引导轴不会中止同步操作。即使在减速制动阶段和引

导轴再次启用之后，跟随轴也会跟随引导轴运动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_GearIn”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Master InOut TO_PositioningAxis - 引导轴工艺对象

Slave InOut TO_SynchronousAxi
s

- 跟随轴工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

RatioNumerator INPUT DINT 1 传动比分子

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483648
（值不允许为 0）

RatioDenominat
or

INPUT DINT 1 传动比分母

允许的整数值：

1 至 2147483648
Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加

加速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参

数 > 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
InGear OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 达到同步操作

跟随轴已同步，并与引导轴同步运

动。 
Busy OUTPU

T
BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPU
T

BOOL FALSE TRUE 处理作业时出错。作业被拒绝。错

误原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPU
T

WORD 0 参数“ErrorID”的错误 ID

启动同步操作

要使用“MC_GearIn”运动控制指令开始同步操作，请按下列步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在相应参数中指定引导轴、跟随轴和传动比。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_GearIn”作业。

跟随轴将与引导轴的主值同步。如果“InGear”参数的值为 TRUE，则跟随轴会同步并与引导轴

同步运动。在“MC_GearIn”作业被其它运动控制工作超驰之前，参数“InGear”和“Busy”的值会

一直显示为 TRUE。

指令
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MC_GearIn：功能图 V2 (S7-1500)

功能图：同步和切换主值

使用“Exe_1”，初始化“MC_GearIn”作业 (A1)。跟随轴 (TO_Slave) 将与引导轴 (TO_Master_1) 
进行同步。“InGear_1”会在时间 ① 处发出跟随轴已同步并与引导轴同步运动的信号。 
在时间 ②，将由另一个“MC_GearIn”作业 (A2) 超驰同步操作。通过“Abort_1”发出中止信号。

跟随轴将与引导轴 (TO_Master_2) 进行同步。“InGear_2”会在时间 ① 处发出跟随轴已同步

并与引导轴同步运动的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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S7-1500 运动控制 V1 (S7-1500)

MC_Power V1 (S7-1500)

MC_Power：启用/禁用工艺对象 V1 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Power”，可启用或禁用工艺对象。   

适用于

• 定位轴

• 速度轴

• 外部编码器

要求

• 工艺对象已正确组态。

超驰响应

• 其它任何运动控制作业都无法中止“MC_Power”作业的执行。

• 参数为“Enable” = TRUE 的“MC_Power”作业可启用一个工艺对象，但不会中止其它任何运

动控制指令。

• 禁用工艺对象（参数“Enable” = FALSE）会根据所选“StopMode”，中止相应工艺对象的所

有运动控制工作。用户无法取消该过程。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4665



参数

下表列出了“MC_POWER”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_Axis - 工艺对象

Enable INPUT BOOL FALSE TRUE 工艺对象已启用。

FALSE 工艺对象已禁用。

该工艺对象的所有当前作业将根据组态的

“StopMode”进行中止。

StopMode INPUT INT 0 不适用于外部编码器工艺对象。

如果在“Enable”参数的下降沿禁用一个工艺对象，则轴

将根据选定的“ StopMode”进行减速。

0 急停

如果禁用该工艺对象，轴将以“工艺对象 > 组
态 > 扩展参数 > 急停斜坡”(Technology object 
> Configuration > Extended parameters > 
Emergency stop ramp) 中组态的急停减速度

制动到停止状态，且无任何加加速度限制。启

用随即取消。 
(<TO>.DynamicDefaults.
EmergencyDeceleration)

1 立即停止

如果禁用了某个工艺对象，则将输出设定值 
0，并取消启用。轴将根据驱动装置中的组态

制动至停止状态。

2 通过 大动态值进行停止

如果禁用了工艺对象，轴将使用“工艺对象 > 
组态 > 扩展参数 > 动态限制”(Technology 
object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamic limits) 中组态的 大

减速度制动到停止状态。因此，需考虑所组态

的 大加加速度。启用随即取消。

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration; 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Status OUTPUT BOOL FALSE 工艺对象启用状态

FALSE 禁用

‑ 定位轴或速度轴不执行任何运动控制作业。

‑ 速度控制和定位控制未激活。

‑ 工艺对象的实际值未进行有效性检查。

TRUE 已启用

‑ 已启用的定位轴或速度轴可以执行运动控制

作业。

‑ 速度控制和定位控制激活。

- 工艺对象的实际值有效。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 运动控制指令 MC_Power 出错。错误原因位于

参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

启用工艺对象

要启用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为 TRUE。
如果参数 Status 的值显示为 TRUE ，则表示工艺对象已启用。 
启用工艺对象时，如果轴处于运动状态（显示实际速度），则轴将以“工艺对象 > 组态 > 扩
展参数 > 动态限制”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamic 
limits) 中设定的 大减速度 (<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration) 进行制动，直至设定值 
0。这种制动减速可被运动控制作业超驰。

说明

确认工艺报警后自动启用

如果工艺对象因工艺报警而禁用，则在排除故障原因并确认报警之后，将再次自动启用该工

艺对象。这就需要参数“Enable”在此过程中保留值为 TRUE。

禁用工艺对象

要禁用一个工艺对象，请将参数“Enable”设为 FALSE。
如果轴处于运动中，则它会根据所选的“StopMode”制动到停止状态。

指令
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如果“Busy”和“Status”参数的值显示为 FALSE ，则表示已完成工艺对象的禁用过程。

通过 PROFIdrive 连接驱动器

如果使用 PROFIdrive 连接驱动器，则设定值、启用和驱动器状态将通过 PROFIdrive 报文进

行传输。

• 启用工艺对象并激活驱动器

通过参数“"Enable" = TRUE”，可启用该工艺对象。基于 PROFIdrive 标准，启用驱动装置。 
变量 <TO>.StatusDrive.InOperation 的值为  TRUE  时，驱动装置已准备就绪，可执行设

定值。参数 "Status" 被设置为值 TRUE 。 
• 禁用工艺对象并取消激活驱动器

使用参数 "Enable" = FALSE，"Status" 参数将被设置为值 FALSE，并且轴将根据所选

“StopMode”进行制动。基于 PROFIdrive 标准，禁用驱动装置。 

模拟驱动器接口

设定值通过模拟量输出进行输出。另外，也可通过数字量输出组态一个启用信号 
(<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutput)，通过数字量输入组态一个就绪信号 
(<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInput)。
• 启用工艺对象并激活驱动器

通过参数 "Enable" = TRUE 将使能输出（“Enable drive output”）置位。

如果驱动器通过就绪输入（“Drive ready input”）反回就绪信号，则 "Status" 参数和工艺

对象的 <TO>.StatusDrive.InOperation 变量将被置为 TRUE，且设定值将切换到模拟量输

出中。

• 禁用工艺对象并取消激活驱动器

使用参数 "Enable" = FALSE，"Status" 参数将被设置为值 FALSE，并且轴将根据所选

“StopMode”进行制动。达到设定值 0 时，启用输出将被置为 FALSE。

更多信息

有关启用和禁用工艺对象和驱动装置的更多信息，请参见附录“MC_Power 功能图”。 

指令
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MC_Power： 功能图 V1 (S7-1500)

功能图： 启用工艺对象和报警响应示例

工艺对象可通过“Enable_1= TRUE”启用。 在时间①可以从 "Status_1" 中读取成功的启用信息。 
之后，轴将根据“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 移动。 轴的速度曲线可从“Velocity Axis_1”中
读取。 
在时间 ②，工艺对象出错，导致工艺对象禁用（报警响应：取消启用）。 轴将根据驱动装

置中的组态进行制动，并转入停止状态。 工艺对象被禁用后，Status_1 将复位。 由于轴不

是通过“Enable_1” = FALSE 禁用的，因此，所选“StopMode”并不适用。 错误原因的排除和报

警确认在时间 ③ 进行。  
由于仍然会置位“Enable_1”，因此工艺对象将被再次启用。 从“Status_1”中可以读取成功的

启用信息。 下一个工艺对象通过"Enable_1" = FALSE 禁用。

指令
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MC_Reset V1 (S7-1500)

MC_Reset：确认报警，重启工艺对象 V1 (S7-1500)

说明

通过运动控制指令“MC_Reset”，可以对能在用户程序中确认的所有工艺报警进行确认。确认

还将复位工艺数据块中的位“Error”和“Warning”。
使用运动控制指令“MC_Reset”（“Restart” = TRUE），可以启动工艺对象的重新初始化（重启）

过程。在重新启动工艺对象时，工艺数据块中将使用新的组态数据。 

适用于

• 定位轴

• 速度轴

• 外部编码器

要求

• 未决工艺报警的出错原因已经解决。

• 要重启，必须禁用该工艺对象

("MC_Power.Status" = FALSE 和 "MC_Power.Busy" = FALSE)

超驰响应

• 参数”Restart“ = FALSE：
“MC_Reset”指令的处理过程会被其它运动控制工作中止。MC_Reset 作业不会中止任何运

行中的运动控制作业。

• 参数”Restart“ = TRUE：
任何其它运动控制工作都不能中止参数“Restart” = TRUE  的“MC_Reset”指令处理过程。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“MC_Reset”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_Axis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Restart INPUT BOOL FALSE TRUE “Restart” 
工艺对象的重新初始化和未决工艺警报的确

认。工艺对象根据组态的起始值重启。

FALSE 排队工艺报警的确认。

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 错误已确认。

已经重启。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

Command
Aborted

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误原因位

于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

确认工艺报警

要确认工艺报警，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 将参数“Restart”设为 = FALSE。
3. 在参数“Execute”的上升沿开始确认错误。

如果参数 Done 的值显示为 TRUE，则表示已确认错误。

说明

使用“Restart” = FALSE 进行确认

如果仅需确认工艺报警，则可设置“Restart” = FALSE。重启期间，将不能使用该工艺对象。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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重新启动工艺对象

要重启某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 将参数“Restart”设为 = TRUE。
3. 在参数“Execute”的上升沿，进行重启。

如果参数“Done”的值显示为 TRUE，则表示工艺对象已完成重启。

有关重启的更多信息，请参见重启工艺对象部分。

MC_Home V1 (S7-1500)

MC_Home：回原点工艺对象，设置回原点位置 V1 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Home”，可以在工艺对象中的位置和机械位置之间建立关系。同时

将工艺对象中的实际位置值指定为回原点标记。该回原点标记代表一个已知的机械位置。

将按照参数“HomingMode”选定的模式和“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点”(Technology 
object > Configuration > Extended parameters > Homing) 下的组态执行回原点过程。

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 >动态默认设置”(Technology object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamic default values) 下预设的值用于动态值“加速度”、“减

速度”和“加加速度”。  

适用于

• 定位轴

• 外部编码器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下表列出了各工艺对象可能的模式：

操作模式 带增量式编码器的定

位轴

带绝对值编码器的定

位轴

外部增量式编码器 外部绝对值编码器

主动回原点

（HomingMode = 4
，5） 

√ - - -

被动回原点

（HomingMode = 2
，3，8）

√ - √ -

设置定位值

（“HomingMode”= 
0）

√ √ √ √

实际值的相对位移

（“HomingMode”= 
1）

√ √ √ √

回原点绝对值编码器

（“HomingMode”= 
6、7）

- √ - √

要求

• 工艺对象已正确组态。

• “HomingMode”= 2、3、4、5、8
工艺对象必须已启用。

• “HomingMode”= 0、1、2、6、7
编码器的值必须有效。(<TO>.StatusSensor[n].State = 2)

超驰响应

• 用于被动回原点的 MC_Home 作业将被以下事件中止：

– 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用工艺对象

– 参数“HomingMode”= 4、5、9 的“MC_Home”指令

• 用于被动回原点的“MC_Home”作业不会中止任何其它的运动控制工作。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 用于主动回原点的 MC_Home 作业将被以下事件中止：

– 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用工艺对象

– “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
– “MC_Halt”指令

– “MC_MoveAbsolute”指令

– “MC_MoveRelative”指令

– “MC_MoveVelocity”指令

– “MC_MoveJog”指令

• 用于主动回原点过程的“MC_Home”作业会中止以下活动的运动控制工作。

– 参数“HomingMode”= 2、3、4、5 的“MC_Home”指令

– “MC_Halt”指令

– “MC_MoveAbsolute”指令

– “MC_MoveRelative”指令

– “MC_MoveVelocity”指令

– “MC_MoveJog”指令

参数

下表列出了“MC_Home”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_Axis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Position INPUT LREAL 0.0 该指定值根据所选“HomingMode”使用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

HomingMode INPUT INT 4 操作模式

0 绝对式直接回原点

工艺对象的当前位置设置为参数

“Position”的值。

1 相对式直接回原点

工艺对象的当前位置因参数“Position”中
的值而出现位移。

2 被动回原点 
检测到回原点标记之后，将实际值设置

为“Position”参数的值。

3 被动回原点

（“Position”参数无任何作用）

检测到回原点标记之后，实际值将被置

为在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 回
原点 > 被动回原点”(Technology object 
> Configuration > Extended 
parameters > Homing > Passive 
homing) 下设定的回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
4 主动回原点 

TO 定位轴根据组态执行回原点运动。

完成该运动之后，轴被定位在参数 
"Position" 的值指定的位置。

5 主动回原点

（“Position”参数无任何作用）

TO 定位轴根据组态执行回原点运动。

完成该运动之后，轴被定位在“工艺对

象 > 组态 > 扩展参数 > 回原点 > 主动回

原点”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters 
> Homing > Active homing) 下设定的

回原点位置。

(<TO>.Homing.HomePosition)
6 绝对编码器调节（相对）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

以“Position”参数值对当前位置进行位

移。 
计算出的绝对值偏移值保持性地保存在 
CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[n].
AbsEncoderOffset)

7 绝对编码器调节（绝对）

将当前位置设为“Position”参数值。

计算出的绝对值偏移值保持性地保存在 
CPU 内。

(<TO>.StatusSensor[n].
AbsEncoderOffset)

8 被动回原点

（无复位）

例如“HomingMode”2 中的功能，其差

异是，功能启用后，“回原点后”状

态不复位。

9 中止被动回原点

被动回原点的主动作业将中止。

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业已完成。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

的原因可以从参数“ErrorID”中找出。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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复位“回原点后”状态

以下条件下 (<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone))，将会复位工艺对象的“回原点后”状

态：

• 带增量实际值的工艺对象：

– 启动“HomingMode”= 2、3、4、5 的某个“MC_Home”作业

（成功完成回原点操作之后，“回原点后”状态被复位。）

– 编码器系统内出现错误，或者编码器故障

– 重新启动工艺对象

– 关闭之后 -> 启动 CPU
– 存储器复位

– 修改编码器组态

• 带绝对实际值的工艺对象：

– 将 CPU 恢复为出厂设置

– 修改编码器组态

– 更换 CPU

“HomingMode”= 1..8 的工艺对象的回原点

要回原点某个工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“HomingMode”中指定所需要的回原点功能。

3. 使用这些值初始化必要的参数，然后在参数“Execute”的上升沿，启动回原点操作。

如果参数“Done”的值显示为 TRUE，则已根据所选“HomingMode”完成了“MC_Home”作业。

工艺对象的“回原点后”状态将显示在“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位 > 运动状态 > 回
原点后”(Technology object > Diagnostics > Status and error bits > Motion status > Homed) 
中 (<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone))。 

“HomingMode”= 9 时的被动回原点过程终止

“HomingMode”= 9 时，工艺对象不回原点。如果用于被动回原点（“HomingMode” = 2、3、
8）的某个运行中的“MC_Home”作业，被另一个“HomingMode”= 9 的“MC_Home”作业超驰，

则可通过设定参数“CommandAborted”= TRUE 来终止运行中的该作业。“HomingMode”= 9 
的超驰作业可通过参数“Done”= TRUE 发出成功执行的信号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

MC_Halt V1 (S7-1500)

MC_Halt：停止轴 V1 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_Halt”，可以将轴制动至停止状态。

通过参数“Jerk”和“Deceleration”，定义制动操作的动态行为。

适用于

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

“MC_Halt”作业因以下事项中止：

• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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启动“MC_Halt”作业会中止以下正在运行的运动控制作业：

• “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

参数

下表列出了“MC_Halt”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_SpeedAxis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 速度达到零

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

通过“MC_Halt”制动某个轴

要将某个轴减速至停止状态，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 将目标值提供给参数“Deceleration”和“Jerk”。
3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_Halt”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。轴的停止状态将显示在“工艺对象 > 诊
断 > 状态位和错误位 > 运动状态 > 停止”(Technology object > Diagnostics > Status and error 
bits > Motion status > Standstill) 中 (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill))。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_Halt： 功能图 V1 (S7-1500)

功能图： 轴的停止和超驰响应

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动某个轴。 达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel_1”发出

信号。 在时间 ①，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作业 (A2) 超驰。 通过“Abort_1”发出作业

终止信号。 轴被制动至停止状态。 “MC_Halt”作业成功完成后，将通过“Done_2”发出信号。

区域 通过“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 移动该轴。 达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel_1”发出信

号。 接下来，“MC_MoveVelocity”作业被“MC_Halt”作业 (A2) 超驰。 通过“Abort_1”发出作业终止信

号。 制动期间，“MC_Halt”作业在时间 ② 被“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 超驰。 通过“Abort_2”发
出作业终止信号。 达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel_1”发出信号。 此后，轴以恒定速度移

动。

MC_MoveAbsolute V1 (S7-1500)

MC_MoveAbsolute：轴的绝对定位 V1 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveAbsolute”，可以将轴移至某个绝对位置。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 定位轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

• 工艺对象已回原点。

超驰响应

“MC_MoveAbsolute”作业因以下事项中止：

• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

启动“MC_MoveAbsolute”作业会中止以下活动的运动控制工作：

• “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

参数

下表列出了“MC_MoveAbsolute”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_Positionin
gAxis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Position INPUT REAL 0.0 绝对目标位置

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 1 轴的转向

仅在“取模” 已启用的情况下才评估。 
“工艺对象 > 组态 > 基本参数 > 启用取模 
(Technology object > Configuration > Basic 
parameters > Enable modulo)
1 正旋转方向

2 负方向旋转

3 短路径

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已到达目标位置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

将轴移至某个绝对位置

要将轴移至某个绝对位置，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在参数“Position”中指定所需的目标位置。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveAbsolute”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveAbsolute： 功能图 V1 (S7-1500)

功能图： 轴的绝对定位和超驰响应

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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区域 通过“MC_MoveAbsolute”作业（A1），将轴移动到绝对位置 1000.0。 当轴达到目标位置后，将在

时间 ① 通过“Done_1”发出信号。 在时间 ①，启动目标位置为 1500.0 的另一个“MC_MoveAbsolute”
作业 (A2)。 当轴达到目标位置 1500.0 后，将通过“Done_2”发出信号。 由于以前已经复位了

“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 运行中的“MC_MoveAbsolute”作业 (A1) 在时间 ② 被另一个“MC_MoveAbsolute”作业 (A2) 超驰。 通
过“Abort_1”发出中止信号。 轴将被制动，直至更改后的速度，并移至新的目标位置 1500.0。 到达

新的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveRelative V1 (S7-1500)

MC_MoveRelative：轴的相对定位 V1 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveRelative”，可以在开始执行作业时相对轴的位置对轴进行移动。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

适用于

• 定位轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

“MC_MoveRelative”作业因以下事项中止：

• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

启动“MC_MoveRelative”作业会中止以下正在运行的运动控制作业：

• “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

参数

下表列出了“MC_MoveRelative”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_Positionin
gAxis

- 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Distance INPUT LREAL 0.0 定位距离

（正或负）

Velocity INPUT LREAL -1.0 进行定位的速度设定值

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的速度。 
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE 目标位置已到达

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4689



相对于开始位置移动某个轴

要相对于开始位置移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 在“Distance”参数中指定需要移动的距离。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveRelative”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“Done”和“Error”来显示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MC_MoveRelative： 功能图 V1 (S7-1500)

功能图： 轴的相对定位和超驰响应

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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区域 轴由“MC_MoveRelative”作业 (A1) 移动 1000.0 的距离 (“Distance”) （此处的开始位置为 0.0）。 当
轴达到目标位置后，将在时间 ① 通过“Done_1”发出信号。 在时间 ①，启动距离为 500.0 的另一个

“MC_MoveRelative”作业 (A2)。 当轴达到新的目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。 由于以前已

经复位了“Exe_2”，因此，“Done_2”仅适用于一个周期。

区域 运行中的“MC_MoveRelative”作业 (A1) 被另一个“MC_MoveRelative”作业 (A2) 超驰。 在时间 ② ，
通过“Abort_1”发出中止信号。 之后，轴将以新的速度移动 500.0 的距离（“Distance”）。 到达新

的目标位置之后，将通过“Done_2”发出信号。

MC_MoveVelocity V1 (S7-1500)

MC_MoveVelocity：以设定速度移动轴 V1 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveVelocity”， 速移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。 
• 定位轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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超驰响应

通过以下部分取消“MC_MoveVelocity”：
• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

启动“MC_MoveVelocity”作业会中止以下活动的运动控制工作：

• “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

参数

下表列出了“MC_MoveVelocity”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_SpeedAxis - 工艺对象

Execute INPUT BOOL FALSE 上升沿时启动作业

Velocity INPUT LREAL 100.0 进行过程监视的速度/速度设定值

（允许“Velocity”= 0.0）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度。

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
Direction INPUT INT 0 轴的转向

0 轴的转向可通过在参数“Velocity”中指定

转速的符号来定义。

1 正旋转方向 
使用“Velocity”的值。

2 负方向旋转

使用“Velocity”的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Current INPUT BOOL FALSE 保持当前速度

FALSE 禁用

将受到参数“Velocity”和“Direction”的值

的限制。

TRUE 激活

将不受参数“Velocity”和“Direction”的值

的限制。保持该功能开始执行时的当前

速度和方向。

当轴继续以该功能开始执行时的当前速

度运动时，参数 "InVelocity" 返回值 
TRUE.

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已达到速度设定值，并保持不变。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。错误原因位于参数

“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

速度设定值为零（“Velocity” = 0.0）时的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveVelocity”作业使用设定的减速度停止该轴。当速度设定值达到 0 
时，参数“InVelocity”将显示值 TRUE。 
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。 
参数“InVelocity”和“Busy”的值始终显示为 TRUE，直到“MC_MoveVelocity”作业被其它运动控

制工作超驰。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用恒定速度移动某个轴

要使用恒定速度移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 可在参数“Velocity”中，指定轴的移动速度。

3. 将在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveVelocity”作业。

当前运动状态通过“Busy”、“InVelocity”和“Error”来显示。

如果参数“InVelocity”的值显示为 TRUE，则表示已经达到速度设定值。轴以该恒定转速继续

移动。参数“InVelocity”和“Busy”的值始终显示为 TRUE，直到“MC_MoveVelocity”作业被其它

运动控制工作超驰。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间会被复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity”×“Override”
%），“InVelocity”会被复位。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveVelocity： 功能图 V1 (S7-1500)

功能图： 使用指定转速移动某个轴，并对超驰作业做出响应

“MC_MoveVelocity”作业 (A1) 通过“Exe_1”启动，并对轴进行加速；在时间 ①，该作业通过

“InVel_1”发出信息，表示已经达到速度设定值 50.0。 
在时间 ②，通过另一个“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 超驰该任务。 通过“Abort_1”发出中止

信号。 达到新的速度设定值 15.0 之后，将通过“InVel_2”发出信号。 之后，轴将以恒定速度 
15.0 继续移动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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运行中的“MC_MoveVelocity”作业 (A2) 被另一个“MC_MoveVelocity”作业(A1) 超驰。 将通过

“Abort_2”发出中止信号。 轴被加速至新的速度设定值 50.0。 达到该速度设定值之前，当前

“MC_MoveVelocity” 作业 A1) 在时间 ③ 被另一个“MC_MoveVelocity” 作业 A2) 超驰。 通过

“Abort_1”发出中止信号。 达到新的速度设定值 15.0 之后，将通过“InVel_2”发出信号。 之后，

轴将以恒定速度 15.0 继续移动。

MC_MoveJog V1 (S7-1500)

MC_MoveJog：在微动模式下移动轴 V1 (S7-1500)

说明

使用运动控制指令“MC_MoveJog”，可以在点动模式下移动轴。

通过参数“Velocity”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”，定义运动控制的动态行为。

• 定位轴：

将使用参数“Velocity”指定速度。

• 速度轴：

通过参数“Velocity”指定速度。

适用于

• 定位轴

• 速度轴

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 该工艺对象已启用。

超驰响应

“MC_MoveJog”作业因以下事项中止：

• 通过“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用轴

• “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
• “MC_Halt”指令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

启动“MC_MoveJog”作业会中止以下活动的运动控制工作：

• “MC_Home”指令“HomingMode”= 4、5
• “MC_Halt”指令

• “MC_MoveAbsolute”指令

• “MC_MoveRelative”指令

• “MC_MoveVelocity”指令

• “MC_MoveJog”指令

参数

下表列出了“MC_MoveJog”运动控制指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

Axis InOut TO_SpeedAxis - 工艺对象

JogForward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中所指定的速度，正向移动。

JogBackward INPUT BOOL FALSE 如果参数值为 TRUE，则轴都将按参数“Velocity”
中指定的速度，反向移动。

Velocity INPUT LREAL 100.0 运动控制的速度设定值

值 > 0.0：使用指定值。

值 < 0.0：使用指定值的绝对值。 
（允许“Velocity”= 0.0）

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

Acceleration INPUT LREAL -1.0 加速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
Deceleration INPUT LREAL -1.0 减速度

值 > 0.0：使用指定值。

值 = 0.0：不允许

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中组态的减速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
Jerk INPUT LREAL -1.0 加加速度

值 > 0.0：恒定加速速度曲线；使用指定的加加

速度。

值 = 0.0：梯形速度曲线

值 < 0.0：使用在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 动态默认设置”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > 
Dynamic defaults) 中设定的加加速度。

(<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE 已达到速度设定值，并保持不变。

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业正在运行。

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL FALSE TRUE 作业在执行过程中被另一作业中止。

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE 执行作业期间出错。作业被拒绝。错误

原因位于参数“ErrorID”中。

ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 参数“ErrorID”的错误 ID

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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速度设定值为零（“Velocity” = 0.0）时的行为

“Velocity”= 0.0 的“MC_MoveJog”作业使用设定的减速度停止该轴。当速度设定值达到 0 时，

参数“InVelocity”将显示值 TRUE。
在“工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > Status 
and error bits > Motion status) 下，将会显示“恒定速度”(constant velocity) 和“停

止”(standstill) (<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 
(Standstill))。

在点动模式下移动轴

要在点动模式下移动某个轴，请按以下步骤操作：

1. 首先检查是否满足上述要求。

2. 使用“JogForward”可以正向移动某个轴；使用“JogBackward”，则可负向移动某个轴。

当前运动状态通过“Busy”、“InVelocity”和“Error”来显示。

说明

对超驰过程中的变化作出响应

恒速运动期间，如果速度因超驰 (<TO>.Override.Velocity) 变化而受到影响，则参数

“InVelocity”在加速或减速期间会被复位。当达到 新计算的速度时（“Velocity”×“Override”
%），“InVelocity”会被再次复位。

更多信息

有关各个状态位的评估选项，请参见“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部

分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MC_MoveJog： 功能图 V1 (S7-1500)

功能图： 在点动模式下移动轴

在点动模式下，轴通过“Jog_B”反向移动。 达到速度设定值 -50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 
发出信号。 复位“Jog_B”之后，将制动轴并逐步停止。 此后，通过“Jog_F”，轴可以正向转动。 
达到速度设定值 50.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。 
在时间 ① 时，如果置位“Jog_F”，那么通过“Vel_Input”将速度设定值更改为 100.0。 此外，

也可以通过速度超驰更改速度设定值。 "InVel" 被复位。 轴正在加速。 达到新的速度设定值 
100.0 之后，将通过“InVel”= TRUE 发出信号。

指令
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如果置位“Jog_F”，那么在时间 ② 处同样会置位“Jog_B”。 如果“Jog_F”和“Jog_B”均被置位，

那么使用 新适用的减速度来制动该轴。 并通过“Error”指示错误，输出 16#8007 错误的

“ErrorID”（方向指定不正确）。 
可通过复位输入“Jog_F”和“Jog_B”，解决这一问题。 
在制动斜坡过程中，将在时间 ③ 处置位“Jog_F”。 此时，轴将加速为 新设定的速度值。 达
到速度设定值 100.0 之后，将通过“InVel” = TRUE 发出信号。

4.1.5.2 计数和测量 (S7-1500) (S7-1500)

高速计数器 (S7-1500)

High_Speed_Counter 描述 (S7-1500)

说明     
High_Speed_Counter 指令用于通过用户程序控制工艺模块计数和测量功能。 

调用     
必须以循环方式或在时间控制的程序中，对每个计数器调用一次 High_Speed_Counter 指令。

不允许在事件控制的中断程序中调用。

工作原理     
计数器值：计数器值在输出参数 CountValue 中提供。每次调用 High_Speed_Counter 指令

都将更新该计数器值。

测量值：工艺模块基于组态的更新时间将测量值异步更新到指令调用。每次调用该指令，都

会在输出参数  MeasuredValue 中更新工艺模块 后确定的测量值。

测量值和计数器值在反馈接口中可并行提供。

指令
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Capture：输出参数 CaptureStatus = TRUE 表示在输出参数 CapturedValue 中存在有效的 
Capture 值。 
• 在以下条件下捕获 Capture 值：

– 数字量输入具有参数分配“Capture”
– CaptureEnable = TRUE
– 具有 Capture 功能的数字量输入沿

• 输出参数 CaptureStatus 在输入参数 CaptureEnable 的下降沿复位。

同步：输出参数 SyncStatus = TRUE 表示已发生同步。 
• 计数器值在以下条件下同步：

– 对数字量输入分配了参数“同步”(Synchronization)，或者对增量编码器分配了参数

“在信号 N 出现时同步”(Synchronization at signal N)
– SyncEnable = TRUE
– 静态变量 SyncUpDirection（或 SyncDownDirection）= TRUE
– 在具有同步功能的数字量输入的信号沿或在编码器输入信号 N 的上升沿

• 输出参数 SyncStatus 在以下部分的下降沿复位

– 输入参数 SyncEnable 或
– 静态变量 SyncDownDirection 或
– 静态变量 SyncUpDirection

通过用户程序更改参数

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用用户程序按如下方式修改参数：

1. 根据相应 Set 变量进行检查，以确定工艺对象是否已准备好进行参数更改（Set 变量 = 
FALSE），或确定更改作业是否仍在运行（Set 变量 = TRUE）
为此，工艺对象背景 DB 的静态变量中提供了 UserCmdFlags 的下列 Set 变量：

– SetReferenceValue0
– SetReferenceValue1
– SetUpperLimit
– SetLowerLimit
– SetCountValue
– SetStartValue
– SetNewDirection

2. 如果工艺对象已准备好进行参数更改，请修改相关静态变量。
为此，可使用工艺对象背景 DB 的以下静态变量：

– NewReferenceValue0 / NewReferenceValue0_M（用于 SetReferenceValue0）
– NewReferenceValue1 / NewReferenceValue1_M（用于 SetReferenceValue1）
– NewUpperLimit
– NewLowerLimit
– NewCountValue
– NewStartValue
– NewDirection

3. 设置相关 Set 变量以执行更改命令。

4. 使用输出参数 Error 检查是否出现错误。
如果未出现错误且工艺对象已自动复位 Set 变量，则参数更改成功。

说明

已更改计数限值

如果新的计数上限小于当前计数器值，则会根据参数分配将该计数器值设为计数下限或起始

值。如果新的计数下限大于当前计数器值，则会根据参数分配将该计数器值设为计数上限或

起始值。 

工作模式（High_Speed_Counter V3.0 或更高版本）

在工艺对象的“DQ0 特性”(Behavior of DQ0) 下组态工作模式。

指令
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工作模式由输出参数 CompareMeasuredValue 进行指示：

状态 说明

FALSE 工作模式“将计数值作为参考”：

比较功能与计数器值配合使用。以下静态变量专用于该工作模式：

• NewReferenceValue0
• NewReferenceValue1
• CurReferenceValue0
• CurReferenceValue1
工作模式“将测量值作为参考”的这四个特定静态变量被忽略。

TRUE 工作模式“将测量值作为参考”：

比较功能与测量值配合使用。以下静态变量专用于该工作模式：

• NewReferenceValue0_M
• NewReferenceValue1_M
• CurReferenceValue0_M
• CurReferenceValue1_M
工作模式“将计数值作为参考”的这四个特定静态变量被忽略。

确认事件

可通过输入参数 EventAck  的上升沿确认指示的事件。在工艺对象复位计数通道的以下事件

的状态位之前，EventAck 必须保持置位状态： 
• CompResult0
• CompResult1
• ZeroStatus
• PosOverflow
• NegOverflow

数字量输入的状态（TM Count 和 TM PosInput）
可通过静态变量 StatusDI0、StatusDI1 或 StatusDI2 获得数字量输入的状态。

数字量输入的状态（紧凑型 CPU）

可通过静态变量 StatusDI0 和 StatusDI1 获得数字量输入的状态。当紧凑型 CPU 的数字量输

入未用于计数器时，可以通过用户程序使用此数字量输入。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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通过用户程序使用数字量输出（TM Count 和 TM PosInput）
使用 High_Speed_Counter 指令可设置数字量输出，

• 如果对“置位输出”(Set output) 组态了“由用户程序使用”(Use by user program) 设置。

• 如果对“置位输出”(Set output) 组态了“在 CPU 发出置位命令后，达到比较值之前”(After 
set command from CPU until comparison value) 设置。

• 如果设置相应的静态变量 ManualCtrlDQm（临时覆盖）。

静态变量 SetDQ0 和 SetDQ1 仅在以上情况下有效。在第一种和第三种情况下，DQm 跟随 
SetDQm 的值。在第二种情况下，DQm 在 SetDQm 的上升沿置位。在计数器值对应于比较

值时或在 SetDQm 的下降沿，DQm 将复位。

通过用户程序使用数字量输出（紧凑型 CPU）

可使用 High_Speed_Counter 指令将 DQ1 数字量输出置位。

• 如果对“置位输出”(Set output) 组态了“由用户程序使用”(Use by user program) 设置。

• 如果对“置位输出”(Set output) 组态了“在 CPU 发出置位命令后，达到比较值之前”(After 
set command from CPU until comparison value) 设置。

• 如果已设置相应的静态变量 ManualCtrlDQ1（临时覆盖）。

静态变量 SetDQ1 仅在以上情况下有效。在第一种和第三种情况下，DQ1 跟随 SetDQ1 的值。

在第二种情况下，DQ1 在 SetDQ1 的上升沿置位，并在计数器值对应于比较值时或在 SetDQ1 
的下降沿复位。

说明

要通过 High_Speed_Counter 指令将紧凑型 CPU 的物理数字量输出置位，必须先将 DQ1 信
号分配到所需的数字量输出。

可使用 High_Speed_Counter 指令和静态变量 StatusDQ0 将 DQ0 信号置位。

• 如果对“置位输出”(Set output) 组态了“由用户程序使用”(Use by user program) 设置。

• 如果对“置位输出”(Set output) 组态了“在 CPU 发出置位命令后，达到比较值之前”(After 
set command from CPU until comparison value) 设置。

• 如果已设置静态变量 ManualCtrlDQ0（临时覆盖）。

指令
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静态变量 SetDQ0 仅在以上情况下有效。在第一种和第三种情况下，DQ0 跟随 SetDQ0 的值。

在第二种情况下，StatusDQ0 在 SetDQ0 的上升沿置位，并在计数器值对应于比较值时或在

相应的下降沿复位。

说明

数字量输出 DQ0 不能用作物理输出。

对错误的响应     
如果调用指令期间发生错误或在工艺模块中出现错误，则会设置 Error  输出参数。可以在输

出参数 ErrorID (页 4714) 中读取更多详细错误信息。

消除错误原因并通过设置输入参数 ErrorAck 确认错误消息。如果没有更多的未决错误，工

艺对象将复位输出参数 Error 。在确认上一个错误之前不会再报告新错误。

改变计数方向

仅当将“脉冲 (A)”组态为信号类型时，才能通过用户程序更改计数方向。除此之外，计数方

向取决于工艺模块的输入信号。计数方向由静态变量 NewDirection 控制：

• +1：向上计数方向

• -1：向下计数方向

要执行更改命令，需要设置静态变量 SetNewDirection = TRUE。

指令
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High_Speed_Counter 输入参数 (S7-1500)

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

SwGate INPUT BOOL FALSE 控制软件门：

• 上升沿：软件门打开

• 下降沿：软件门关闭 
SwGate 与硬件门一起启用内部门。

CaptureEnab
le

INPUT BOOL FALSE 启用 Capture 功能

启用后，会在相关数字量输入的下一个组态沿处发生 
Capture 事件。将在 CaptureEnable 的下降沿复位输出参数 
CaptureStatus。即使未发生 Capture 事件，也会在 
CaptureEnable 的下降沿复位启用功能。

无论 CaptureEnable 为何值，在出现下一个 Capture 事件

之前，上一个值都将保留在输出参数 CapturedValue 中。

SyncEnable INPUT BOOL FALSE 启用同步

同步方向在静态变量 SyncUpDirection 和 
SyncDownDirection 中指示。将在 SyncEnable 的下降沿复

位输出参数 SyncStatus 。
ErrorAck INPUT BOOL FALSE 截至 V3.0 的 High_Speed_Counter：

在上升沿确认报告的状态。

自 V3.1 起的 High_Speed_Counter：
由上层确认报告的错误状态。

EventAck INPUT BOOL FALSE 在上升沿复位以下输出参数：

• CompResult0
• CompResult1
• ZeroStatus
• PosOverflow
• NegOverflow

SetCountVal
ue

INOUT BOOL FALSE 在上升沿开始将静态变量 NewCountValue 中的新计数器值

传送到工艺模块。完成传送后计数器值立即生效。

     

指令
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High_Speed_Counter 输出参数 (S7-1500)

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

StatusHW OUTPUT BOOL FALSE 工艺模块状态位：模块已组态并准备好运行。模块数据有

效。

StatusGate OUTPUT BOOL FALSE 状态位：如果设置该参数，将释放内部门

StatusUp OUTPUT BOOL FALSE 状态位：上个计数脉冲已使计数器递增，并且是在不超过 
0.5 s 的时间内完成的

StatusDown OUTPUT BOOL FALSE 状态位：上个计数脉冲已使计数器递减，并且是在不超过 
0.5 s 的时间内完成的

CompResult
0

OUTPUT BOOL FALSE 状态位：基于所选比较条件，比较发生的 DQ0 事件（状态

变化）。

如果在工作模式“将计数值作为参考”下将计数器值设为

起始值，则不会置位 CompResult0。
可使用输入参数 EventAck 的上升沿复位 CompResult0 。

CompResult
1

OUTPUT BOOL FALSE 状态位：根据所选比较条件，比较发生的 DQ1 事件（状态

变化）。 
如果在工作模式“将计数值作为参考”下将计数器值设为

起始值，则不会置位 CompResult1。
可使用输入参数 EventAck 的上升沿复位 CompResult1 。

SyncStatus OUTPUT BOOL FALSE 状态位：发生了同步事件

如果输入参数 SyncEnable 置位，则在相应数字量输入处出

现组态的信号沿时会将状态位 SyncStatus 置位。

SyncStatus 在以下部分的下降沿复位

• SyncEnable（输入参数）或

• SyncUpDirection（静态变量）或

• SyncDownDirection（静态变量）

CaptureStat
us

OUTPUT BOOL FALSE 状态位：发生 Capture 事件后，输出参数 CapturedValue 
将具备一个有效的 Capture 值
如果已设置输入参数 CaptureEnable，在相应数字量输入上

出现组态的沿时设置状态位 CaptureStatus.。
可在输入参数 CaptureEnable  的下降沿复位 
CaptureStatus 。

指令
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参数 声明 数据类

型

默认值 说明

ZeroStatus OUTPUT BOOL FALSE 状态位：无论计数方向为何，CountValue  均已达到值“0” 
在输入参数 EventAck 的上升沿复位 ZeroStatus。

PosOverflow OUTPUT BOOL FALSE 状态位：CountValue  在正方向上超过了计数上限 
在输入参数 EventAck 的上升沿复位 PosOverflow。

NegOverflo
w

OUTPUT BOOL FALSE 状态位：CountValue  在负方向上低于计数下限 
在输入参数 EventAck 的上升沿复位 NegOverflow。

Error OUTPUT BOOL FALSE 发生错误。有关出错的原因，请参考输出参数 ErrorID。
ErrorID OUTPUT WORD 0 ErrorID (页 4714) 参数显示错误消息的编号。 

ErrorID = 0000H：没有任何错误。

CountValue OUTPUT DINT 0 当前计数器值

CapturedVal
ue

OUTPUT DINT 0 后采集的 Capture 值。无论输入参数 CaptureEnable 为
何值，在出现下一个 Capture 事件之前，该值都会保留。

如果发生了新的 Capture 事件，CaptureStatus 将置位，可

在输入参数 CaptureEnable  的下降沿对其进行复位。

MeasuredVal
ue

OUTPUT REAL 0.0 频率、周期或速度（具体取决于组态）的当前测量值

CompareMe
asuredValue
1

OUTPUT BOOL FALSE 状态位： 
FALSE: 工作模式“将计数值作为参考”；比较功能与计数

器值配合使用

TRUE: 工作模式“将测量值作为参考”；比较功能与测量

值配合使用

1 适用于 High_Speed_Counter 版本 V3.0 或更高版本

     

High_Speed_Counter 静态变量 (S7-1500)

变量 数据类型 默认值 访问 说明

NewCountValue DINT L#0 写入 新计数器值

NewReferenceValue0 DINT L#0 写入 操作模式下新比较值 0“将计数值用作参考”

NewReferenceValue1 DINT L#10 写入 操作模式下新比较值 1“将计数值用作参考”

NewReferenceValue0_
M1

REAL L#0.0 写入 操作模式下新比较值 0“将测量值用作参考”

指令
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变量 数据类型 默认值 访问 说明

NewReferenceValue1_
M1

REAL L#10.0 写入 操作模式下新比较值 1“将测量值用作参考”

NewUpperLimit DINT L#214748364
7

写入 新计数上限

NewLowerLimit DINT L#-21474836
48

写入 新计数下限

NewStartValue DINT L#0 写入 新起始值

NewDirection INT 0 写入 新计数方向：

+1：向上计数方向

-1：向下计数方向

CurReferenceValue0 DINT L#0 读取 操作模式下当前比较值 0“将计数值用作参

考”

CurReferenceValue1 DINT L#10 读取 操作模式下当前比较值 1“将计数值用作参

考”

CurReferenceValue0_
M1

REAL L#0.0 读取 操作模式下当前比较值 0“将比较值用作参

考”

CurReferenceValue1_
M1

REAL L#10.0 读取 操作模式下当前比较值 1“将比较值用作参

考”

CurUpperLimit DINT L#214748364
7

读取 当前计数上限

CurLowerLimit DINT L#-21474836
48

读取 当前计数下限

CurStartValue DINT L#0 读取 当前起始值

AdditionalErrorID DWORD W#16#0000 读取 内部指令（如 RDREC）的错误信息

OutputByteOffset2 DINT L#0 读取 内部使用

InputByteOffset2 DINT L#0 读取 内部使用

Initialized2 BOOL FALSE 写入 指令已初始化并做好运行准备

如果重置为 FALSE，会重新初始化工艺对

象。

UserCmdFlags STRUCT -
  SetNewDirection BOOL FALSE 写入 设置新计数方向

  SetUpperLimit BOOL FALSE 写入 设置计数上限

  SetLowerLimit BOOL FALSE 写入 设置计数下限

指令
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变量 数据类型 默认值 访问 说明

  SetReferenceValue
0

BOOL FALSE 写入 设置比较值 0

  SetReferenceValue
1

BOOL FALSE 写入 设置比较值 1

  SetStartValue BOOL FALSE 写入 设置起始值

  SyncDownDirectio
n

BOOL TRUE 写入 在向下计数方向启用同步

  SyncUpDirection BOOL TRUE 写入 在向上计数方向启用同步

  SetDQ0 BOOL FALSE 写入 设置数字量输出 DQ0
  SetDQ1 BOOL FALSE 写入 设置数字量输出 DQ1
  ManualCtrlDQ0 BOOL FALSE 写入 启用数字量输出 DQ0 的设置：

TRUE： 
• SetDQ0 置位 DQ0
• 控制位 TM_CTRL_DQ0 = FALSE 
FALSE： 
• 设置未启用

• 控制位 TM_CTRL_DQ0 = TRUE
  ManualCtrlDQ1 BOOL FALSE 写入 启用数字量输出 DQ1 的设置：

TRUE： 
• SetDQ1 置位 DQ1
• 控制位 TM_CTRL_DQ1 = FALSE 
FALSE： 
• 设置未启用

• 控制位 TM_CTRL_DQ1 = TRUE
UserStatusFlags STRUCT -
  StatusDI0 BOOL FALSE 读取 数字量输入 DI0 的当前状态

  StatusDI1 BOOL FALSE 读取 数字量输入 DI1 的当前状态

  StatusDI2 BOOL FALSE 读取 数字量输入 DI2 的当前状态

  StatusDQ0 BOOL FALSE 读取 数字量输出 DQ0 的当前状态

  StatusDQ1 BOOL FALSE 读取 数字量输出 DQ1 的当前状态

1 适用于 High_Speed_Counter 版本 V3.0 或更高版本

2 适用于 High_Speed_Counter 版本 V5.0 或更高版本

     

指令
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参数的错误代码 ErrorID (S7-1500)

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

来自工艺模块的错误信息

80A1 反馈接口的 POWER_ERROR：电源电压 L+ 不正确

80A2 反馈接口的 ENC_ERROR ：编码器信号不正确

80A3 反馈接口的 LD_ERROR：通过控制接口装载时出错

指令 High_Speed_Counter 的错误消息

80B1 计数方向无效

80B4 对于工作模式“将计数值作为参考”，以下内容适用：

新计数下限不满足以下条件：

• 计数下限 < 计数上限

• 计数下限 <= 比较值/起始值

 
对于工作模式“将测量值作为参考”，以下内容适用：

新计数下限不满足以下条件：

• 计数下限 < 计数上限

• 计数下限 <= 起始值

80B5 对于工作模式“将计数值作为参考”，以下内容适用：

新计数上限不满足以下条件：

• 计数下限 < 计数上限

• 计数上限 >= 比较值/起始值

 
对于工作模式“将测量值作为参考”，以下内容适用：

新计数上限不满足以下条件：

• 计数下限 < 计数上限

• 计数上限 >= 起始值

80B6 新启动值不满足以下条件：

• 计数下限 <= 启动值 <= 计数上限

80B7 新计数器值不满足以下条件：

• 计数下限 <= 计数器值 <= 计数器上限

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4714 编程和操作手册, 11/2022



错误代码

(W#16#...)
说明

80B8 对于工作模式“将计数值作为参考”，以下内容适用：

新比较值 0 不满足以下条件：

• 计数下限 <= 比较值 0 <= 计数上限

• 比较值 0 < 比较值 1
 
对于工作模式“将测量值作为参考”，以下内容适用：

新比较值 0 不满足以下条件：

• 比较值 0 < 比较值 1
80B9 对于工作模式“将计数值作为参考”，以下内容适用：

新比较值 1 不满足以下条件：

• 计数下限 <= 比较值 1 <= 计数上限

• 比较值 0 < 比较值 1
 
对于工作模式“将测量值作为参考”，以下内容适用：

新比较值 1 不满足以下条件：

• 比较值 0 < 比较值 1
80C0 指令 High_Speed_Counter 使用同一个背景（数据块）多次调用。 
80C1 与工艺模块通信失败（读取数据记录）：静态变量 AdditionalErrorID  中保存的内部指令 

RDREC 的错误信息

80C2 与工艺模块通信失败（写入数据记录）：静态变量 AdditionalErrorID  中保存的内部指令 
WRREC  的错误信息

80C3 访问输入数据（反馈接口）失败：静态变量 AdditionalErrorID 中保存的内部指令 
GETIO_PART 的错误信息

80C4 访问输出数据（控制接口）失败：静态变量 AdditionalErrorID 中保存的内部指令 
SETIO_PART 的错误信息

80C5 读取 OB 的当前启动信息失败：静态变量 AdditionalErrorID 中保存的内部指令 RD_SINFO 的
错误信息

80C6 获取工艺模块的 I/O 地址失败：静态变量 AdditionalErrorID 中保存的内部指令 RD_ADDR 的
错误信息

80C7 模块未插入或电源电压 L+ 缺失

80C8 不允许在静态变量 Configuration.HWID 中使用指定模块
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SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)

SSI_Absolute_Encoder 说明  (S7-1500)

说明     
SSI_Absolute_Encoder 指令用于通过用户程序控制工艺模块 TM PosInput 的定位输入和测量

功能。 

调用     
必须以循环方式或在时间控制的程序中，对每个通道调用一次该指令。不允许在事件控制的

中断程序中调用。

工作原理     
位置值：位置值在输出参数 PositionValue 中提供。每次调用此指令时都会更新位置值。

测量值：工艺模块基于组态的更新时间将测量值异步更新到指令调用。每次调用该指令，都

会在输出参数  MeasuredValue 中更新工艺模块 后确定的测量值。 
测量值和位置值作为输出参数并行提供。

将在输出参数 CompleteSSIFrame 中返回完整 SSI 帧，而非测量值。MeasuredValue 或 
CompleteSSIFrame 将有效，具体取决于参数分配。

Capture：输出参数 CaptureStatus = TRUE 表示在输出参数 CapturedValue 中存在有效的 
Capture 值。 
• 在以下条件下捕获 Capture 值：

– 数字量输入具有参数分配“Capture”
– CaptureEnable = TRUE
– 具有 Capture 功能的数字量输入沿

• 输出参数 CaptureStatus 在输入参数 CaptureEnable 的下降沿复位。

通过用户程序更改参数

指令
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使用用户程序按如下方式修改参数：

1. 检查相关 Set 变量，以确定工艺对象是否准备好进行参数更改（Set 变量 = FALSE）或更改作
业是否仍在运行（Set 变量 = TRUE）。
为此，工艺对象背景 DB 的静态变量中提供了 UserCmdFlags 的以下 Set 变量：

– SetReferenceValue0
– SetReferenceValue1

2. 如果工艺对象已准备好进行参数更改，请修改相关静态变量。
为此，可使用工艺对象背景 DB 的以下静态变量：

– NewReferenceValue0 / NewReferenceValue0_M（用于 SetReferenceValue0）
– NewReferenceValue1 / NewReferenceValue1_M（用于 SetReferenceValue1）

3. 设置相关 Set 变量以执行更改作业。

4. 使用输出参数 Error 检查是否出现错误。
如果未出现错误且工艺对象已自动复位 Set 变量，则参数更改成功。

工作模式

在工艺对象的“DQ0 特性”(Behavior of DQ0) 下组态工作模式。

工作模式由输出参数 CompareMeasuredValue 进行指示：

状态 说明

FALSE 工作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参考”：

比较功能与位置值配合使用。以下静态变量专用于该工作模式：

• NewReferenceValue0
• NewReferenceValue1
• CurReferenceValue0
• CurReferenceValue1
工作模式“将测量值作为参考”的这四个特定静态变量被忽略。

TRUE 工作模式“将测量值作为参考”：

比较功能与测量值配合使用。以下静态变量专用于该工作模式：

• NewReferenceValue0_M
• NewReferenceValue1_M
• CurReferenceValue0_M
• CurReferenceValue1_M
工作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参考”的这四个特定静态变

量被忽略。

指令
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确认事件

可通过输入参数 EventAck  的上升沿确认指示的事件。在工艺对象复位计数通道的以下事件

的状态位之前，EventAck 必须保持置位状态： 
• CompResult0
• CompResult1
• ZeroStatus
• PosOverflow
• NegOverflow

数字量输入的状态 
可通过静态变量 StatusDI0 和 StatusDI1 获得数字量输入的状态。

将数字量输出与用户程序结合使用

在以下情况下，可以通过指令置位数字量输出：

情况 说明

对“置位输出”(Set output) 组态了“由户

程序使用”(Use by user program) 设置。

相应的数字量输出 DQM 跟随 SetDQm 的值。

对“置位输出”(Set output) 组态了“在 
CPU 发出置位命令后，达到比较值之

前”(After set command from CPU until 
comp. value) 设置。

相应数字量输出 DQm 在 SetDQm 的下降沿置

位。位置值对应于比较值时或在 SetDQm 的下

降沿，DQm 将复位。

设置相应的静态变量 ManualCtrlDQm（临

时覆盖）。

相应的数字量输出 DQM 跟随 SetDQm 的值。

对错误的响应     
如果调用指令期间发生错误或在工艺模块中出现错误，则会设置 Error  输出参数。可以在输

出参数 ErrorID (页 4722) 中读取更多详细错误信息。

消除错误原因并通过设置输入参数 ErrorAck 确认错误消息。如果没有更多的未决错误，工

艺对象将复位输出参数 Error 。在确认上一个错误之前不会再报告新错误。

指令
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输入参数 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

CaptureEnab
le

INPUT BOOL FALSE 启用 Capture 功能

启用后，会在相关数字量输入的下一个组态沿处发生 
Capture 事件。将在 CaptureEnable 的下降沿复位输出参数 
CaptureStatus。即使未发生 Capture 事件，也会在 
CaptureEnable 的下降沿复位启用功能。

无论 CaptureEnable  为何值，在出现下一个 Capture 事件

之前，上一个值都将保留在输出参数 CapturedValue 中。

ErrorAck INPUT BOOL FALSE SSI_Absolute_Encoder V1.0：
在上升沿确认报告的错误状态。

自 V2.0 起的 SSI_Absolute_Encoder：
由上层确认报告的错误状态。

EventAck INPUT BOOL FALSE 在上升沿复位以下输出参数：

• CompResult0
• CompResult1
• ZeroStatus
• PosOverflow
• NegOverflow

     

输出参数 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

StatusHW OUTPUT BOOL FALSE 工艺模块状态位：模块已组态并准备好运行。模块数据有

效。

StatusUp OUTPUT BOOL FALSE 状态位：上一个位置值在正方向上发生了更改，并且是在

不超过 0.5 s 的时间内完成的。

StatusDown OUTPUT BOOL FALSE 状态位：上一个位置值在负方向上发生了更改，并且是在

不超过 0.5 s 的时间内完成的。

CompResult
0

OUTPUT BOOL FALSE 状态位：因所选比较条件发生 DQ0（状态变化）比较事件。

可使用输入参数 EventAck 的上升沿复位 CompResult0 。

指令
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参数 声明 数据类

型

默认值 说明

CompResult
1

OUTPUT BOOL FALSE 状态位：因所选比较条件发生 DQ1（状态变化）比较事

件。 
可使用输入参数 EventAck 的上升沿复位 CompResult1 。

CaptureStat
us

OUTPUT BOOL FALSE 状态位：发生 Capture 事件后，输出参数 CapturedValue 
将具备一个有效的 Capture 值
如果已设置输入参数 CaptureEnable，在相应数字量输入上

出现组态的沿时设置状态位 CaptureStatus.。
可在输入参数 CaptureEnable  的下降沿复位 
CaptureStatus 。

CapturedVal
ue

OUTPUT DINT 0 后采集的 Capture 值。无论输入参数 CaptureEnable 为
何值，在出现下一个 Capture 事件之前，该值都会保留。

如果发生了新的 Capture 事件，CaptureStatus 将置位，可

在输入参数 CaptureEnable  的下降沿对其进行复位。

ZeroStatus OUTPUT BOOL FALSE 状态位：无论计数方向为何，PositionValue  均已达到或超

出值“0”。
在输入参数 EventAck 的上升沿复位 ZeroStatus。

PosOverflow OUTPUT BOOL FALSE 状态位：PositionValue 在正方向上超出了编码器位置值范

围的上限。

在输入参数 EventAck 的上升沿复位 PosOverflow。

NegOverflo
w

OUTPUT BOOL FALSE 状态位：PositionValue 在负方向上低于编码器位置值范围

的下限。

在输入参数 EventAck 的上升沿复位 NegOverflow。

Error OUTPUT BOOL FALSE 发生错误。有关出错的原因，请参考输出参数 ErrorID。
ErrorID OUTPUT WORD 0 ErrorID (页 4722) 参数显示错误消息的编号。 

ErrorID = 0000H：没有任何错误。

PositionValu
e

OUTPUT DINT 0 当前位置值

MeasuredVal
ue

OUTPUT REAL 0.0 频率、周期或速度（具体取决于组态）的当前测量值

MeasuredValue 或 CompleteSSIFrame 将有效，具体取决

于在工艺对象的“测量值”(Measured value) 下进行的参数

分配。

指令
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参数 声明 数据类

型

默认值 说明

CompleteSSI
Frame

OUTPUT DWORD 0 后接收到的完整 SSI 帧（32 位 低有效位）

MeasuredValue 或 CompleteSSIFrame 将有效，具体取决

于在工艺对象的“测量值”(Measured value) 下进行的参数

分配。

CompareMe
asuredValue

OUTPUT BOOL FALSE 状态位： 
FALSE: 工作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参考”；将

位置值作为参考

TRUE: 工作模式“将测量值作为参考”；将测量值作为参

考

     

静态变量 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)

变量 数据类型 默认值 访问 说明

NewReferenceValue0 DINT L#0 写入 工作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参

考”中的新比较值 0
NewReferenceValue1 DINT L#10 写入 工作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参

考”中的新比较值 1
NewReferenceValue0_
M

REAL L#0.0 写入 工作模式“将测量值作为参考”中的新比较

值 0
NewReferenceValue1_
M

REAL L#10.0 写入 工作模式“将测量值作为参考”中的新比较

值 1
CurReferenceValue0 DINT L#0 读取 工作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参

考”中的当前比较值 0
CurReferenceValue1 DINT L#10 读取 工作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参

考”中的当前比较值 1
CurReferenceValue0_
M

REAL L#0.0 读取 工作模式“将测量值作为参考”中的当前比

较值 0
CurReferenceValue1_
M

REAL L#10.0 读取 工作模式“将测量值作为参考”中的当前比

较值 1
AdditionalErrorID DWORD W#16#0000 读取 内部指令（如 RDREC）的错误信息

UserCmdFlags STRUCT -

指令
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变量 数据类型 默认值 访问 说明

  SetReferenceValue
0

BOOL FALSE 写入 设置比较值 0

  SetReferenceValue
1

BOOL FALSE 写入 设置比较值 1

  SetDQ0 BOOL FALSE 写入 设置数字量输出 DQ0
  SetDQ1 BOOL FALSE 写入 设置数字量输出 DQ1
  ManualCtrlDQ0 BOOL FALSE 写入 启用数字量输出 DQ0 的设置。

TRUE：SetDQ0 置位 DQ01

FALSE：设置未启用

  ManualCtrlDQ1 BOOL FALSE 写入 启用数字量输出 DQ1 的设置：

TRUE：SetDQ1 置位 DQ11

FALSE：设置未启用

UserStatusFlags STRUCT -
  StatusDI0 BOOL FALSE 读取 数字量输入 DI0 的当前状态

  StatusDI1 BOOL FALSE 读取 数字量输入 DI1 的当前状态

  StatusDQ0 BOOL FALSE 读取 数字量输出 DQ0 的当前状态

  StatusDQ1 BOOL FALSE 读取 数字量输出 DQ1 的当前状态

1 相应指令会在模块的控制接口中将 TM_CTRL_DQm 位置为 FALSE.静态变量 SetDQm 作用于 SET_DQm 控制位。

     

参数的错误代码 ErrorID (S7-1500)

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

来自工艺模块的错误信息

80A1 反馈接口的 POWER_ERROR：电源电压 L+ 不正确

80A2 反馈接口的 ENC_ERROR ：编码器信号不正确

80A3 反馈接口的 LD_ERROR：通过控制接口装载时出错

指令 SSI_Absolute_Encoder 的错误消息

指令
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错误代码

(W#16#...)
说明

80B8 新比较值 0 不满足以下条件：

• 计数下限 <= 比较值 0 <= 计数上限

• 比较值 0 < 比较值 1
80B9 新比较值 1 不满足以下条件：

• 计数下限 <= 比较值 1 <= 计数上限

• 比较值 0 < 比较值 1
80C0 该指令使用同一个实例 (DB) 多次调用 
80C1 与工艺模块通信失败（读取数据记录）：静态变量 AdditionalErrorID  中保存的内部指令 

RDREC 的错误信息

80C2 与工艺模块通信失败（写入数据记录）：静态变量 AdditionalErrorID  中保存的内部指令 
WRREC  的错误信息

80C5 读取 OB 的当前启动信息失败：静态变量 AdditionalErrorID 中保存的内部指令 RD_SINFO 的
错误信息

80C6 获取工艺模块的 I/O 地址失败：静态变量 AdditionalErrorID 中保存的内部指令 RD_ADDR 的
错误信息

80C7 模块未插入或电源电压 L+ 缺失

80C8 不允许在静态变量 Configuration.HWID 中使用指定模块

     

4.1.5.3 PID 控制 (S7-1200, S7-1500)

PID_Compact (S7-1200, S7-1500)

PID_Compact 的新特性 (S7-1200, S7-1500)

PID_Compact V2.4
• 积分作用初始化

如果结合使用 OverwriteInitialOutputValue 和反向控制逻辑，则 PID_Compact 现在会初

始化积分作用。 
到目前为止，如果已结合使用 OverwriteInitialOutputValue 和反向控制逻辑，请注意输

出值的符号会随着 PID_Compact V2.4 变化。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4723



PID_Compact V2.3
• 从“未激活”工作模式切换到“自动模式”时输出值的响应

添加了新选项 IntegralResetMode = 4，并将其定义为默认设置。如果 IntegralResetMode 
= 4，从“未激活”工作模式切换到“自动模式”时会自动预分配积分作用，以便控制偏

差导致带有相同符号的输出值发生跳变。 
• 自动模式下积分作用的初始化

可以通过变量 OverwriteInitialOutputValue 和 PIDCtrl.PIDInit 在自动模式下对积分作用进

行初始化。这简化了使用 PID_Compact 进行超驰控制的过程。

PID_Compact V2.2
• 与 S7-1200 结合使用

自 PID_Compact V2.2 起，固件为 4.0 或更高版本的 S7-1200 上也可以使用具有 V2 功能

的指令。

PID_Compact V2.0
• 对错误的响应

对错误的响应已经过全面改进。在默认设置下，PID_Compact 现在的响应方式具有更强

的容错性。将 PID_Compact V1.X 从 S7-1200 CPU 复制到 S7-1500 CPU 时，设置此响应。

注意

您的系统可能已损坏。

如果使用默认设置，则超过过程值的限值时，PID_Compact 保持自动模式。这可能损坏

您的系统。 
必须组态受控系统在出现错误时如何作出响应以避免系统损坏。 

Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。当错误不再处于未决状态时，Error = FALSE。
ErrorBits 参数显示发生的具体错误。使用 ErrorAck 在不重启控制器或清除积分作用的情

况下确认错误和警告。切换工作模式不会清除处于非未决状态的错误。 
可使用 SetSubstituteOutput 和 ActivateRecoverMode 来组态对错误的响应。

• 替代输出值

可以组态出现错误时要输出的替代输出值。

• 切换工作模式

在 Mode 输入/输出参数处指定工作模式，并在 ModeActivate 的上升沿启动该工作模式。

sRet.i_Mode 变量已被忽略。 
• 多重背景功能

可将 PID_Compact 作为多重背景数据块进行调用。

指令
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• 启动特性

如果 RunModeByStartup = TRUE，则通过 Mode 参数指定的工作模式也将在 Reset 的下

降沿和 CPU 冷启动期间启动。

• ENO 特性

ENO 根据工作模式进行设置。

如果 State = 0，那么 ENO = FALSE。
如果 State ≠ 0，那么 ENO = TRUE。 

• 在调节期间指定设定值

在 CancelTuningLevel 变量中进行调节期间，组态允许的设定值波动。

• 输出值限值的值范围

在输出值限值范围内，值 0.0 不再下降。

• 预分配积分作用

从“未激活”工作模式切换到“自动模式”时，可使用变量 IntegralResetMode 和 
OverwriteInitialOutputValue 确定积分作用的预分配。

• 启用扰动变量

可在 Disturbance 参数中启用扰动变量。

• PID 参数的默认值

下列默认设置已更改：

– 比例作用权重 (PWeighting)，从 0.0 到 1.0
– 微分作用权重 (DWeighting)，从 0.0 到 1.0
– 微分延迟系数 (TdFiltRatio)，从 0.0 到 0.2

• 重命名变量

已为静态变量指定新名称，这些名称与 PID_3Step 兼容。 

PID_Compact V1.2
• CPU 启动时的手动模式

如果 CPU 启动时 ManualEnable = TRUE，则 PID_Compact 以手动模式启动。并非一定需

要 ManualEnable 出现上升沿。 
• 预调节

如果在预调节期间关闭 CPU，当重新开启 CPU 时预调节会再次启动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID_Compact V1.1
• CPU 启动时的手动模式

CPU 启动时，仅在 ManualEnable 出现上升沿时，PID_Compact 才切换到手动模式。没

有上升沿时，PID_Compact 在 ManualEnable 为 FALSE 的上一个工作模式下启动。

• 对复位的响应

Reset 出现上升沿时会复位错误和警告，并清除积分作用。复位时出现下降沿会触发切换

到 近激活的工作模式。

• 过程值的默认上限

r_Pv_Hlm 的默认值已更改为 120.0。
• 监视采样时间

– 当前采样时间大于等于当前平均值的 1.5 倍，或者当前采样时间小于等于当前平均值

的 0.5 倍时，不再输出错误。自动模式下的采样时间可能有很大偏离。

– PID_Compact 与 V2.0 或更高版本的 FW 兼容。

• 访问变量

现在可以在用户程序中使用以下变量。

– i_Event_SUT
– i_Event_TIR
– r_Ctrl_Ioutv

• 故障排除

当 短开启时间不等于 短关闭时间时，PID_Compact 现在会输出正确的脉冲。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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与 CPU 和 FW 的兼容性 (S7-1200, S7-1500)
下表显示了 PID_Compact 的每个版本可用于哪种 CPU。

CPU FW PID_Compact
S7-1200 V4.2 或更高版本 V2.3

V2.2
V1.2

V4.0 到 V4.1 V2.2
V1.2

V3.x V1.2
V1.1

V2.x V1.2
V1.1

V1.x V1.0
S7-1500 V3.0 或更高版本 V2.4

V2.5 至 V2.9 V2.4
V2.3
V2.2
V2.1
V2.0

V2.0 和 V2.1 V2.3
V2.2
V2.1
V2.0

V1.5 到 V1.8 V2.2
V2.1
V2.0

V1.1 V2.1
V2.0

V1.0 V2.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID_Compact V2.x 的 CPU 处理时间和存储器要求 (S7-1200, S7-1500)

CPU 处理时间

自版本 V2.0 起 PID_Compact 工艺对象的典型 CPU 处理时间（具体视 CPU 类型以及标准、F、
T 和 TF CPU 的工作模式而定）。

CPU 固件

版本

典型 CPU 处理时间（自动模

式）

典型 CPU 处理时间（预调节和

精确调节）

CPU 1211 ≥ V4.
0

190 µs 270 µs
CPU 1212
CPU 1214
CPU 1215
CPU 1217
CPU 1510SP ≤ 

V2.9
65 µs 80 µs

CPU 1511
CPU 1511C
CPU 1512C
CPU 1512SP
CPU 1513
CPU 1515 50 µs 65 µs
CPU 1516
CPU 1517 每个 8 µs 12 µs
CPU 1518 4 µs 6 µs
CPU 1510SP ≥ 

V3.0
50 µs 65 µs

CPU 1511
CPU 1512SP
CPU 1513
CPU 1514SP
CPU 1515 40 µs 55 µs
CPU 1516

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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存储器要求

自版本 V2.0 起的 PID_Compact 工艺对象背景数据块的存储器要求。

存储器要求 PID_Compact V2.x 背景数据块的存储器要求

装载存储器要求 约 12000 个字节

总工作存储器要求 788 个字节

保持性工作存储器要求 44 个字节

PID_Compact V2 (S7-1200, S7-1500)

PID_Compact V2 的说明 (S7-1200, S7-1500)

说明 
PID_Compact 指令提供了一种可对具有比例作用的执行器进行集成调节的 PID 控制器。

存在下列工作模式：

• 未激活

• 预调节

• 精确调节

• 自动模式

• 手动模式

• 含错误监视功能的替代输出值

有关工作模式的详细信息，请参见 State 参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID 算法

PID_Compact 是一种具有抗积分饱和功能并且能够对比例作用和微分作用进行加权的 PIDT1 
控制器。PID 算法根据以下等式工作：

y  =  K
p 
 (w - x) + (c · w - x)[ (b · w - x) +

1

T
I 
 ·

  
s

T
D 

· s

a · T
D
 · s + 1

]

符号 说明

y PID 算法的输出值

Kp 比例增益

s 拉普拉斯运算符

b 比例作用权重

w 设定值

x 过程值

TI 积分作用时间

TD 微分作用时间

a 微分延迟系数（微分延迟 T1 = a × TD）

c 微分作用权重

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID_Compact 方框图

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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带抗积分饱和的 PIDT1 的方框图

调用

在周期中断 OB 的恒定时间范围内调用 PID_Compact。

下载到设备

仅当完全下载 PID_Compact 后，才能更新保持性变量的实际值。 
AUTOHOTSPOT

启动

CPU 启动时，PID_Compact 以保存在 Mode 输入/输出参数中的工作模式启动。要在启动期

间切换到“未激活”工作模式，应设置 RunModeByStartup = FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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对错误的响应

在自动模式下和调试期间，对错误的响应取决于 SetSubstituteOutput 和 
ActivateRecoverMode 变量。在手动模式下，该响应与 SetSubstituteOutput 和 
ActivateRecoverMode 变量无关。如果 ActivateRecoverMode = TRUE 变量，则该响应还取决

于所发生的错误。

SetSubstitute
Output

ActivateRe
coverMode

组态编辑器 
> 输出值 
> 将 Output 设置为

响应

不相关 FALSE 零（未激活） 切换到“未激活”模式 (State = 0)
值 0.0 0 传送到执行器。

FALSE TRUE 错误未决时的当前输出值 切换到“含错误监视功能的替代输出值”模

式 (State = 5)
当错误未决时，当前输出值会传送到执行器。

TRUE TRUE 错误未决时的替代输出值 切换到“含错误监视功能的替代输出值”模

式 (State = 5)
当错误未决时，SubstituteOutput 中的值会

传送到执行器。

在手动模式下，PID_Compact 使用 ManualValue 作为输出值，除非 ManualValue 无效。如

果 ManualValue 无效，将使用 SubstituteOutput。如果 ManualValue 和 SubstituteOutput 
无效，将使用 Config.OutputLowerLimit。
Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。当错误不再处于未决状态时，Error = FALSE。
ErrorBits 参数显示了已发生的错误。通过 Reset 或 ErrorAck 的上升沿来复位 ErrorBits。

PID_Compact V2 的工作模式 (S7-1200, S7-1500)

监视过程值的限值

在 Config.InputUpperLimit 和 Config.InputLowerLimit 变量中指定过程值的上限和下限。如

果过程值超出这些限值，将出现错误 (ErrorBits = 0001h)。
在 Config.InputUpperWarning 和 Config.InputLowerWarning 变量中指定过程值的警告上限

和警告下限。如果过程值超出这些警告限值，将发生警告 (Warning = 0040h)，并且 
InputWarning_H 或 InputWarning_L 输出参数会更改为 TRUE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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限制设定值 
可在 Config.SetpointUpperLimit 和 Config.SetpointLowerLimit 变量中指定设定值的上限和

下限。PID_Compact 会自动将设定值限制在过程值的限值范围内。可以将设定值限制在更小

的范围内。PID_Compact 会检查此范围是否处于过程值的限值范围内。如果设定值超出这些

限值，上限和下限将用作设定值，并且输出参数 SetpointLimit_H 或 SetpointLimit_L 将设置

为 TRUE。
在所有操作模式下均限制设定值。

限制输出值

在 Config.OutputUpperLimit 变量和 Config.OutputLowerLimit 变量中指定输出值的上限和下

限。Output、ManualValue 和 SubstituteOutput 限制为这些值。输出值限值必须与控制逻

辑相匹配。

有效的输出值限值取决于所用的 Output。

Output -100.0 至 100.0%
Output_PER -100.0 至 100.0%
Output_PWM 0.0 至 100.0%

规则：

OutputUpperLimit > OutputLowerLimit

说明

与两个或多个执行器结合使用  
PID_Compact 不适合与两个或多个执行器结合使用（例如，在加热/制冷应用中），因为不

同的执行器需要不同的 PID 参数以实现良好的控制响应。针对两个执行器在相反方向起作用

的应用，使用 PID_Temp。

替代输出值

出现错误时，PID_Compact 可输出您在 SubstituteOutput 变量处定义的替代输出值。替代输

出值必须处于输出值的限值范围内。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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监视信号有效性

使用以下参数时，监视其有效性：

• Setpoint
• Input
• Input_PER
• Disturbance
• ManualValue
• SubstituteOutput
• Output
• Output_PER
• Output_PWM

PID_Compact 采样时间的监视

理想情况下，采样时间等于调用 OB 的周期时间。PID_Compact 指令测量两次调用之间的时

间间隔。这就是当前采样时间。每次切换工作模式以及初始启动期间，平均值由前 10 个采

样时间构成。当前采样时间与该平均值之间的差值过大时会触发错误 (Error = 0800h)。
如果存在以下情况，调节期间将发生错误： 
• 新平均值 >= 1.1 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.9 x 原平均值

如果存在以下情况，将在自动模式下发生错误： 
• 新平均值 >= 1.5 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.5 x 原平均值

如果禁用采样时间监视 (CycleTime.EnMonitoring = FALSE)，则也可在 OB1 中调用 
PID_Compact。由于采样时间发生偏离，因此随后必须接受质量较低的控制。

PID 算法的采样时间

受控系统需要一定的时间来对输出值的变化做出响应。因此，建议不要在每次循环中都计算

输出值。PID 算法的采样时间是两次计算输出值之间的时间。该时间在调节期间进行计算，

并舍入为周期时间的倍数。PID_Compact 的所有其它功能会在每次调用时执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果使用 Output_PWM，PID 算法的采样时间将用作脉宽调制的持续时间。输出信号的精度

由 PID 算法采样时间与 OB 的周期时间之比来确定。因此，建议周期时间的 大值为 PID 算
法采样时间的十分之一。

控制逻辑

通常，可通过增大输出值来增大过程值。这种做法称为常规控制逻辑。对于制冷和放电控制

系统，可能需要反转控制逻辑。PID_Compact 不使用负比例增益。如果 
InvertControl = TRUE，则不断增大的控制偏差将导致输出值减小。在预调节和精确调节期间

还会考虑控制逻辑。 

PID_Compact V2 的输入参数 (S7-1200, S7-1500)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-60    

参数 数据类型 默认值 说明

Setpoint REAL 0.0 PID 控制器在自动模式下的设定值

Input REAL 0.0 用户程序的变量用作过程值的源。 
如果正在使用参数  Input，则必须设置 
Config.InputPerOn = FALSE。

Input_PER INT 0 模拟量输入用作过程值的源。

如果正在使用参数  Input_PER，则必须设置 
Config.InputPerOn = TRUE。

Disturbance REAL 0.0 扰动变量或预控制值

ManualEnable BOOL FALSE • 出现 FALSE -> TRUE 沿时会激活“手动模

式”，而 State = 4 和 Mode 保持不变。

只要 ManualEnable = TRUE，便无法通过 
ModeActivate 的上升沿或使用调试对话框来

更改工作模式。

• 出现 TRUE -> FALSE 沿时会激活由 Mode 指定

的工作模式。

建议只使用 ModeActivate 更改工作模式。

ManualValue REAL 0.0 手动值

该值用作手动模式下的输出值。

允许介于 Config.OutputLowerLimit 与 
Config.OutputUpperLimit 之间的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 默认值 说明

ErrorAck BOOL FALSE • FALSE -> TRUE 沿
将复位 ErrorBits 和 Warning。

Reset BOOL FALSE 重新启动控制器。

• FALSE -> TRUE 沿
– 切换到“未激活”模式

– 将复位 ErrorBits 和 Warnings。
• 只要 Reset = TRUE， 

– PID_Compact 将保持在“未激活”模式下 
(State = 0)。

– 无法通过 Mode 和  ModeActivate 或 
ManualEnable 更改工作模式。

– 无法使用调试对话框。

• TRUE -> FALSE 沿
– 如果 ManualEnable = FALSE，则 

PID_Compact 会切换到保存在 Mode 中的

工作模式。

– 如果 Mode = 3，会将积分作用视为已通过

变量 IntegralResetMode 进行组态。

ModeActivate BOOL FALSE • FALSE -> TRUE 沿
PID_Compact 将切换到保存在 Mode 参数中的

工作模式。

PID_Compact V2 的输出参数 (S7-1200, S7-1500)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-61    

Parameter 数据类型 默认值 说明

ScaledInput REAL 0.0 标定的过程值

可同时使用“Output”、“Output_PER”和“Output_PWM”输出。

Output REAL 0.0 REAL 形式的输出值

Output_PER INT 0 模拟量输出值 
Output_PWM BOOL FALSE 脉宽调制输出值

输出值由变量开关时间形成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Parameter 数据类型 默认值 说明

SetpointLimit_H BOOL FALSE 如果 SetpointLimit_H = TRUE，则说明达到了设定值

的绝对上限 (Setpoint ≥ Config.SetpointUpperLimit)。
此设定值将限制为 Config.SetpointUpperLimit 。

SetpointLimit_L BOOL FALSE 如果 SetpointLimit_L = TRUE，则说明已达到设定值

的绝对下限 (Setpoint ≤ Config.SetpointLowerLimit)。
此设定值将限制为 Config.SetpointLowerLimit 。

InputWarning_H BOOL FALSE 如果 InputWarning_H = TRUE，则说明过程值已达到

或超出警告上限。

InputWarning_L BOOL FALSE 如果 InputWarning_L = TRUE，则说明过程值已经达

到或低于警告下限。

State INT 0 State 参数 (页 4752)显示了 PID 控制器的当前工作模

式。可使用输入参数 Mode 和 ModeActivate 处的上

升沿更改工作模式。 
• State = 0：未激活

• State = 1：预调节

• State = 2：精确调节

• State = 3：自动模式

• State = 4：手动模式

• State = 5：含错误监视功能的替代输出值

Error BOOL FALSE 如果 Error = TRUE，则此周期内至少有一条错误消息

处于未决状态。

ErrorBits DWORD DW#16#0 ErrorBits 参数 (页 4756)显示了处于未决状态的错误

消息。通过 Reset 或 ErrorAck 的上升沿来保持并复位 
ErrorBits。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID_Compact V2 的输入/输出参数 (S7-1200, S7-1500)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-62  

Parameter 数据类型 默认值 说明

Mode INT 4 在 Mode 上，指定 PID_Compact 将转换

到的工作模式。选项包括：

• Mode = 0：未激活

• Mode = 1：预调节

• Mode = 2：精确调节

• Mode = 3：自动模式

• Mode = 4：手动模式

工作模式由以下沿激活：

• ModeActivate 的上升沿

• Reset 的下降沿

• ManualEnable 的下降沿

• 如果 RunModeByStartup = TRUE，
则冷启动 CPU。

Mode 具有保持性。

有关工作模式的详细说明，请参见模式 
V2 的参数状态 (页 4752)。

参见

模式 V2 的参数状态 (页 4752)

PID_Compact V2 的静态变量 (S7-1200, S7-1500)

说明

请仅在“未激活”模式下更改使用 (1) 标识的变量，以防 PID 控制器出现故障。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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除非另有规定，否则以下变量的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

变量 数据类型 默认值 说明

IntegralResetMode INT V2.2 及之前

的版本：1， 
V2.3 或更高

版本：4

“IntegralResetMode V2 变量 (页 4762)”用于确定

从“未激活”工作模式切换到“自动模式”时如

何预分配积分作用 PIDCtrl.IntegralSum。此设置

仅在一个周期内有效。

选项包括：

• IntegralResetMode = 0：平滑

• IntegralResetMode = 1：删除

• IntegralResetMode = 2：保持

• IntegralResetMode = 3：预分配

• IntegralResetMode = 4：类似于设定值更改

（仅适用于版本 2.3 及更高版本的 
PID_Compact）

OverwriteInitialOutputValue REAL 0.0 如果满足下列条件之一，则会自动预分配 
PIDCtrl.IntegralSum 积分作用，就像上一周期中 
Output = OverwriteInitialOutputValue 一样：

• 从“未激活”工作模式切换到“自动模式”时 
IntegralResetMode = 3

• IntegralResetMode = 3，参数 Reset 的 TRUE 
-> FALSE 沿并且参数 Mode = 3 

• 在“自动模式”下 PIDCtrl.PIDInit = TRUE（自 
PID_Compact 版本 2.3 起可用）

RunModeByStartup BOOL TRUE CPU 重启后，激活 Mode 参数中的工作模式。

如果 RunModeByStartup = TRUE，PID_Compact 
将在 CPU 启动后以保存在模式参数中的工作模式

启动。

如果 RunModeByStartup = FALSE，
PID_Compact 在 CPU 启动后仍保持“未激活”模

式下。

LoadBackUp BOOL FALSE 如果 LoadBackUp = TRUE，则重新加载上一个 
PID 参数集。该设置在 后一次调节前保存。

LoadBackUp 自动设置回 FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类型 默认值 说明

PhysicalUnit INT 0 过程值和设定值的测量单位，例如 ºC 或 ºF。
PhysicalUnit 在编辑器中起到显示作用，对 CPU 
中的控制算法无影响。

通过 Openness API 导入 PID_Compact 时，

PhysicalUnit 重置为默认值。

PhysicalQuantity INT 0 过程值和设定值的物理量，如温度。

PhysicalQuantity 在编辑器中起到显示作用，对 
CPU 中的控制算法无影响。

通过 Openness API 导入 PID_Compact 时，

PhysicalQuantity 重置为默认值。

ActivateRecoverMode BOOL TRUE 变量 ActivateRecoverMode V2 (页 4759) 确定对

错误的响应方式。

Warning DWORD 0 自 Reset = TRUE 或 ErrorAck =TRUE 起，变量 
Warning V2 (页 4761)会显示警告。保持 
Warning。

Progress REAL 0.0 百分数形式的调节进度 (0.0 - 100.0)
CurrentSetpoint REAL 0.0 CurrentSetpoint 始终显示当前设定值。调节期间

该值处于冻结状态。

CancelTuningLevel REAL 10.0 调节期间允许的设定值拐点。出现以下情况之

前，不会取消调节：

• Setpoint > CurrentSetpoint + 
CancelTuningLevel
或

• Setpoint < CurrentSetpoint - 
CancelTuningLevel

SubstituteOutput REAL 0.0 替代输出值

满足以下条件时，使用替代输出值：

• 错误发生在自动模式下。

• SetSubstituteOutput = TRUE
• ActivateRecoverMode = TRUE

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

SetSubstituteOutput BOOL TRUE 如果 SetSubstituteOutput = TRUE 且 
ActivateRecoverMode = TRUE，则只要错误未

决，便会输出已组态的替代输出值。

如果 SetSubstituteOutput = FALSE 且 
ActivateRecoverMode = TRUE，则只要错误未

决，执行器便会仍保持为当前输出值。

如果 ActivateRecoverMode = FALSE，则 
SetSubstituteOutput 无效。

如果 SubstituteOutput 无效 (ErrorBits = 
20000h)，则不能输出替代输出值。

Config.InputPerOn(1) BOOL TRUE 如果 InputPerOn = TRUE，则使用参数 
Input_PER。如果 InputPerOn = FALSE，则使用参

数 Input。
Config.InvertControl(1) BOOL FALSE 反转控制逻辑

如果 InvertControl = TRUE，则不断增大的控制偏

差将导致输出值减小。

_Config.OutputSelect INT 0 选择输出值：

• OutputSelect = 0: Output_PER（模拟量）

• OutputSelect = 1: Output
• OutputSelect = 2: Output_PWM
_Config.OutputSelect 用于组态 TIA Portal 中的控

制器，对 CPU 中输出值的计算无影响。 
_Config.OutputSelect 在数据块中不可用，只能

在组态编辑器中或通过 Openness API 进行组态。

通过 Openness API 导入 PID_Compact 时，

_Config.OutputSelect 重置为默认值。

Config.InputUpperLimit(1) REAL 120.0 过程值的上限

监控 Input 和 Input_PER，以确保符合此限值。

在 I/O 输入中，过程值 大可超出标准范围 18%
（过范围）。此预分配可确保因超出“过程值上

限”而不再报告错误。仅识别断线和短路，然后 
PID_Compact 将根据已组态的错误响应方式进行

响应。

InputUpperLimit > InputLowerLimit

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

Config.InputLowerLimit(1) REAL 0.0 过程值的下限

监控 Input 和 Input_PER，以确保符合此限值。

InputLowerLimit < InputUpperLimit
Config.InputUpperWarning(1) REAL 3.402822e+

38
过程值的警告上限

如果设置的 InputUpperWarning 超出了过程值的

限值范围，则所组态的过程值的绝对上限将用作

警告上限。 
如果组态的 InputUpperWarning 值位于过程值的

限值范围内，则该值将用作警告上限。

InputUpperWarning > InputLowerWarning
InputUpperWarning ≤ InputUpperLimit

Config.InputLowerWarning(1) REAL -3.402822e
+38

过程值的警告下限

如果设置的 InputLowerWarning 超出了过程值的

限值范围，则所组态的过程值的绝对下限将用作

警告下限。 
如果组态的 InputLowerWarning 值位于过程值的

限值范围内，则该值将用作警告下限。

InputLowerWarning < InputUpperWarning
InputLowerWarning ≥ InputLowerLimit

Config.OutputUpperLimit(1) REAL 100.0 输出值的上限

有关详细信息，请参见 OutputLowerLimit
OutputUpperLimit > OutputLowerLimit

Config.OutputLowerLimit(1) REAL 0.0 输出值的下限 
对于 Output 和 Output_PER，-100.0 到 +100.0 
的值范围有效（包括零）。-100.0 时，

Output_PER = -27648；+100.0 时，Output_PER 
= 27648。
对于 Output_PWM，则值范围 0.0 到 +100.0 适
用。

输出值限值必须与控制逻辑相匹配。

OutputLowerLimit < OutputUpperLimit

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

Config.SetpointUpperLimit(1) REAL 3.402822e+
38

设定值的上限

如果组态的 SetpointUpperLimit 超出了过程值的

限值范围，则所组态的过程值的绝对上限将用作

设定值的上限。 
如果组态的 SetpointUpperLimit  值位于过程值的

限值范围内，则该值将用作设定值的上限。

Config.SetpointLowerLimit(1) REAL -3.402822e
+38

设定值的下限

如果设置的 SetpointLowerLimit 超出了过程值的

限值范围，则所组态的过程值的绝对下限将用作

设定值的下限。

如果设置的 SetpointLowerLimit  值位于过程值的

限值范围内，则该值将用作设定值的下限。

Config.MinimumOnTime(1) REAL 0.0 脉宽调制的 小 ON 时间（秒）舍入为

MinimumOnTime = n×CycleTime.Value
Config.MinimumOffTime(1) REAL 0.0 脉宽调制的 小 OFF 时间（秒）舍入为

MinimumOffTime = n×CycleTime.Value
Config.InputScaling.UpperPoint
In(1)

REAL 27648.0 标定的 Input_PER 上限

根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

UpperPointOut 和 UpperPointIn；
LowerPointOut 和 LowerPointIn。

Config.InputScaling.LowerPoin
tIn(1)

REAL 0.0 标定的 Input_PER 下限

根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

UpperPointOut 和 UpperPointIn；
LowerPointOut 和 LowerPointIn。

Config.InputScaling.UpperPoint
Out(1)

REAL 100.0 标定的过程上限值 
根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

UpperPointOut 和 UpperPointIn；
LowerPointOut 和 LowerPointIn。

Config.InputScaling.LowerPoin
tOut(1)

REAL 0.0 标定的过程下限值 
根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

UpperPointOut 和 UpperPointIn；
LowerPointOut 和 LowerPointIn。

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

CycleTime.StartEstimation BOOL TRUE 如果 CycleTime.StartEstimation = TRUE，则开始

自动确定周期时间。完成测量后，

CycleTime.StartEstimation = FALSE。
CycleTime.EnEstimation BOOL TRUE 如果 CycleTime.EnEstimation = TRUE，则计算 

PID_Compact 采样时间。 
如果 CycleTime.EnEstimation = FALSE，则不计

算 PID_Compact 采样时间，并且您需要手动更正 
CycleTime.Value 的组态。

CycleTime.EnMonitoring BOOL TRUE 如果 CycleTime.EnMonitoring = FALSE，则不会

监视 PID_Compact 采样时间。如果不能在采样时

间内执行 PID_Compact，则不会输出错误 
(ErrorBits=0800h)，PID_Compact 也不会切换到

“未激活”模式。

CycleTime.Value(1) REAL 0.1 PID_Compact 采样时间（以秒为单位）

CycleTime.Value 会自动确定，通常等于调用 OB 
的循环时间。

CtrlParamsBackUp.Gain REAL 1.0 保存的比例增益

LoadBackUp = TRUE 时，可以从 
CtrlParamsBackUp 结构中重新加载值。

CtrlParamsBackUp.Ti REAL 20.0 保存的积分作时间 [s]
CtrlParamsBackUp.Td REAL 0.0 保存的微分作时间 [s]
CtrlParamsBackUp.TdFiltRatio REAL 0.2 保存的微分延时系数

CtrlParamsBackUp.PWeighting REAL 1.0 保存的比例作用权重因子

CtrlParamsBackUp.DWeighting REAL 1.0 保存的微分作用权重因子

CtrlParamsBackUp.Cycle REAL 1.0 保存的 PID 算法的采样时间

PIDSelfTune.SUT.CalculatePara
ms

BOOL FALSE 受控系统的属性在调节期间保存。如果 
SUT.CalculateParams = TRUE，则根据这些属性

重新计算预调节的参数。这样无需重复进行控制

器调节，就可以更改参数计算方法。

计算后，SUT.CalculateParams 将设置为 FALSE。
PIDSelfTune.SUT.TuneRule INT 0 预调节期间用于计算参数的方法：

• SUT.TuneRule = 0：根据 Chien、Hrones 和 
Reswick 计算 PID

• SUT.TuneRule = 1：根据 Chien、Hrones 和 
Reswick 计算 PI

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

PIDSelfTune.SUT.State INT 0 SUT.State 变量指示当前的预调节阶段：

• State = 0：初始化预调节

• State = 100：计算标准偏差

• State = 200：查找拐点

• State = 9900：预调节成功

• State = 1：预调节未成功

PIDSelfTune.TIR.RunIn BOOL FALSE 利用 RunIn 变量，您可以指定无需预调节也可执

行精确调节。

• RunIn = FALSE
在未激活模式或手动模式下启动精确调节时，

将启动预调节。如果不满足预调节的要求，则 
PID_Compact 的响应将类似于 RunIn = TRUE 
时的响应。

如果精确调节在自动模式下启动，系统将使用

现有的 PID 参数来控制设定值。

之后才会启动精确调节。如果无法实现预调

节，PID_Compact 将切换到调节开始时的模

式。

• RunIn = TRUE
将跳过预调节。PID_Compact 尝试利用 小或

大输出值达到设定值。这可能会增加超调

量。随后将自动启动精确调节。

精确调节后，RunIn 将设置为 FALSE。
PIDSelfTune.TIR.CalculatePara
ms

BOOL FALSE 受控系统的属性在调节期间保存。如果 
TIR.CalculateParams = TRUE，则根据这些属性重

新计算精确调节的参数。这样无需重复进行控制

器调节，就可以更改参数计算方法。

计算后，TIR.CalculateParams 将设置为 FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类型 默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.TuneRule INT 0 精确调节期间用于计算参数的方法：

• TIR.TuneRule = 0：PID 自动

• TIR.TuneRule = 1：PID 快速（与 
TIR.TuneRule = 2 相比，控制响应速度更快，

输出值的幅度更大）

• TIR.TuneRule = 2：PID 慢速（与 
TIR.TuneRule = 1 相比，控制响应速度较慢，

输出值的幅度较小）

• TIR.TuneRule = 3：Ziegler-Nichols PID
• TIR.TuneRule = 4：Ziegler-Nichols PI
• TIR.TuneRule = 5：Ziegler-Nichols P
要通过 TIR.CalculateParams 和 
TIR.TuneRule = 0、1 或 2 重复计算 PID 参数，也

必须通过 TIR.TuneRule = 0、1 或 2 执行了先前的

精确调节。

否则，将使用 TIR.TuneRule = 3。
始终可以通过 TIR.CalculateParams 和 
TIR.TuneRule = 3、4 或 5 重新计算 PID 参数。

PIDSelfTune.TIR.State INT 0 TIR.State 变量指示当前的精确调节阶段：

• State = -100：无法进行精确调节。将首先执行

预调节。

• State = 0：初始化精确调节

• State = 200：计算标准偏差

• State = 300：尝试达到设定值

• State = 400：尝试使用现有 PID 参数达到设定

值

（如果预调节已成功）

• State = 500：确定波动并计算参数

• State = 9900：精确调节已成功

• State = 1：精确调节未成功

PIDCtrl.IntegralSum(1) REAL 0.0 当前积分作用

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

PIDCtrl.PIDInit BOOL FALSE 自 PID_Compact 版本 2.3 起 PIDCtrl.PIDInit 可
用。 
如果在“自动模式”下 PIDCtrl.PIDInit = TRUE，
则会自动预分配 PIDCtrl.IntegralSum 积分作用，

就像上一周期中 Output = 
OverwriteInitialOutputValue 一样。这可用于

AUTOHOTSPOT。
_Retain.CtrlParams.SetByUser BOOL FALSE 允许手动输入 PID 参数

如果 _Retain.CtrlParams.SetByUser = TRUE，则 
PID 参数可编辑。

_Retain.CtrlParams.SetByUser 用于组态 TIA 
Portal 中的控制器，对 CPU 中控制算法的行为无

影响。

_Retain.CtrlParams.SetByUser 在数据块中不可

用，只能在组态编辑器中或通过 Openness API 进
行组态。

通过 Openness API 导入 PID_Compact 时，

_Retain.CtrlParams.SetByUser 重置为默认值。

Retain.CtrlParams.Gain(1) REAL 1.0 有效的比例增益

要反转控制逻辑，使用 Config.InvertControl 变
量。Gain 上的负值也会反转控制逻辑。我们建议

您仅使用 InvertControl 设置控制逻辑。如果 
InvertControl = TRUE 且 Gain < 0.0，则控制逻辑

也会反转。 
Gain 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Ti(1) REAL 20.0 • CtrlParams.Ti > 0.0：有效积分作用时间

• CtrlParams.Ti = 0.0：积分作用取消激活

Ti 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Td(1) REAL 0.0 • CtrlParams.Td > 0.0：有效的微分作用时间

• CtrlParams.Td = 0.0：微分作用取消激活

Td 具有保持性。

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

Retain.CtrlParams.TdFiltRatio(1) REAL 0.2 有效的微分延时系数

微分延迟系数用于延迟微分作用的生效。 
微分延迟 = 微分作用时间 × 微分延迟系数

• 0.0：微分作用仅在一个周期内有效，因此几

乎不产生影响。

• 0.5：实践证明，该值对具有一个主时间常数

的受控系统很有效。

• > 1.0：系数越大，微分作用的生效时间延迟越

久。

TdFiltRatio 具有保持性。

Retain.CtrlParams.PWeighting(1

)
REAL 1.0 有效的比例作用权重

比例作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：应对设定值变化的比例作用完全有效

• 0.0：应对设定值变化的比例作用无效

当过程值变化时，比例作用始终完全有效。

PWeighting 具有保持性。

Retain.CtrlParams.DWeighting(1

)
REAL 1.0 有效的微分作用权重

微分作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：设定值变化时微分作用完全有效

• 0.0：设定值变化时微分作用不生效

当过程值变化时，微分作用始终完全有效。

DWeighting 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Cycle(1) REAL 1.0 有效的 PID 算法采样时间

在调节期间计算 CtrlParams.Cycle，并将其舍入

为 CycleTime.Value 的整数倍。

CtrlParams.Cycle 用作脉宽调制的时间。

Cycle 具有保持性。

参见

变量 ActivateRecoverMode V2 (页 4759)
变量 Warning V2 (页 4761)

指令
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更改 PID_Compact V2 接口 (S7-1200, S7-1500)
下表显示了 PID_Compact 指令接口中的一些变化。

PID_Compact V1 PID_Compact V2 更改

Input_PER Input_PER 数据类型由字改为整数

  Disturbance 新增

  ErrorAck 新增

  ModeActivate 新增

Output_PER Output_PER 数据类型由字改为整数

Error ErrorBits 重命名

  Error 新增

  Mode 新增

sb_RunModeByStartup RunModeByStartup 功能

  IntegralResetMode  
  OverwriteInitialOutputValue 新增

  SetSubstituteOutput 新增

  CancelTuningLevel 新增

  SubstituteOutput 新增

下表显示了已重命名的变量。

PID_Compact V1.x PID_Compact V2
sb_GetCycleTime CycleTime.StartEstimation
sb_EnCyclEstimation CycleTime.EnEstimation
sb_EnCyclMonitoring CycleTime.EnMonitoring
sb_RunModeByStartup RunModeByStartup
si_Unit PhysicalUnit
si_Type PhysicalQuantity
sd_Warning Warning
sBackUp.r_Gain CtrlParamsBackUp.Gain
sBackUp.r_Ti CtrlParamsBackUp.Ti
sBackUp.r_Td CtrlParamsBackUp.Td

指令
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PID_Compact V1.x PID_Compact V2
sBackUp.r_A CtrlParamsBackUp.TdFiltRatio
sBackUp.r_B CtrlParamsBackUp.PWeighting
sBackUp.r_C CtrlParamsBackUp.DWeighting
sBackUp.r_Cycle CtrlParamsBackUp.Cycle
sPid_Calc.r_Cycle CycleTime.Value
sPid_Calc.b_RunIn PIDSelfTune.TIR.RunIn
sPid_Calc.b_CalcParamSUT PIDSelfTune.SUT.CalculateParams
sPid_Calc.b_CalcParamTIR PIDSelfTune.TIR.CalculateParams
sPid_Calc.i_CtrlTypeSUT PIDSelfTune.SUT.TuneRule
sPid_Calc.i_CtrlTypeTIR PIDSelfTune.TIR.TuneRule
sPid_Calc.r_Progress Progress
sPid_Cmpt.r_Sp_Hlm Config.SetpointUpperLimit
sPid_Cmpt.r_Sp_Llm Config.SetpointLowerLimit
sPid_Cmpt.r_Pv_Norm_IN_1 Config.InputScaling.LowerPointIn
sPid_Cmpt.r_Pv_Norm_IN_2 Config.InputScaling.UpperPointIn
sPid_Cmpt.r_Pv_Norm_OUT_1 Config.InputScaling.LowerPointOut
sPid_Cmpt.r_Pv_Norm_OUT_2 Config.InputScaling.UpperPointOut
sPid_Cmpt.r_Lmn_Hlm Config.OutputUpperLimit
sPid_Cmpt.r_Lmn_Llm Config.OutputLowerLimit
sPid_Cmpt.b_Input_PER_On Config.InputPerOn
sPid_Cmpt.b_LoadBackUp LoadBackUp
sPid_Cmpt.b_InvCtrl Config.InvertControl
sPid_Cmpt.r_Lmn_Pwm_PPTm Config.MinimumOnTime
sPid_Cmpt.r_Lmn_Pwm_PBTm Config.MinimumOffTime
sPid_Cmpt.r_Pv_Hlm Config.InputUpperLimit
sPid_Cmpt.r_Pv_Llm Config.InputLowerLimit
sPid_Cmpt.r_Pv_HWrn Config.InputUpperWarning
sPid_Cmpt.r_Pv_LWrn Config.InputLowerWarning
sParamCalc.i_Event_SUT PIDSelfTune.SUT.State
sParamCalc.i_Event_TIR PIDSelfTune.TIR.State

指令
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PID_Compact V1.x PID_Compact V2
sRet.i_Mode sRet.i_Mode 已删除。 使用 Mode 和 

ModeActivate 更改工作模式。

sRet.r_Ctrl_Gain Retain.CtrlParams.Gain
sRet.r_Ctrl_Ti Retain.CtrlParams.Ti
sRet.r_Ctrl_Td Retain.CtrlParams.Td
sRet.r_Ctrl_A Retain.CtrlParams.TdFiltRatio
sRet.r_Ctrl_B Retain.CtrlParams.PWeighting
sRet.r_Ctrl_C Retain.CtrlParams.DWeighting
sRet.r_Ctrl_Cycle Retain.CtrlParams.Cycle

模式 V2 的参数状态 (S7-1200, S7-1500)

参数的相关性

State 参数显示了 PID 控制器的当前工作模式。您无法更改 State 参数。 
当 ModeActivate 出现上升沿时，PID_Compact 将切换到保存在 Mode 输入/输出参数中的工

作模式。

CPU 启动或从 Stop 切换为 RUN 模式时，PID_Compact 将以保存在 Mode 参数中的工作模式

启动。要使 PID_Compact 保持在“未激活”模式下，应设置 RunModeByStartup = FALSE。

指令
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值的含义

State / 
Mode

工作模式说明

0 未激活

在“未激活”工作模式下，将始终输出输出值 0.0，无论 Config.OutputUpperLimit 以及 
Config.OutputLowerLimit 如何。脉宽调制关闭。

1 预调节

预调节功能可确定对输出值跳变的过程响应，并搜索拐点。根据受控系统的 大上升速率与死

时间计算 PID 参数。可在执行预调节和精确调节时获得 佳 PID 参数。

预调节的要求：

• 未激活 (State = 0)、手动模式 (State = 4) 或自动模式 (State = 3)
• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 过程值不能过于接近设定值。

|Setpoint - Input| > 0.3 * | Config.InputUpperLimit - Config.InputLowerLimit| 和
|Setpoint - Input| > 0.5 * |Setpoint|

• 设定值和过程值均在组态的限值范围内。

过程值越稳定，PID 参数就越容易计算，结果的精度也会越高。只要过程值的上升速率明显高于

噪声，就可以容忍过程值的噪声。 
设定值在变量 CurrentSetpoint 中冻结。出现以下情况时，调节将取消：

• Setpoint > CurrentSetpoint + CancelTuningLevel
或

• Setpoint < CurrentSetpoint - CancelTuningLevel
重新计算 PID 参数之前将对其进行备份并且可使用 LoadBackUp 重新激活这些参数。

预调节成功后，控制器将切换到自动模式。如果预调节未成功，则工作模式的切换取决于 
ActivateRecoverMode。
预调节阶段由 PIDSelfTune.SUT.State 来指示。

要在自动模式下启动预调节，建议在 ModeActivate 的上升沿同时执行所需的设定值更改。如果

先更改设定值，然后再启动预调节，则自动模式下的输出值会相应调整，并导致过程值发生变

化。这可能会对后续的预调节产生负面影响或阻止其启动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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State / 
Mode

工作模式说明

2 精确调节

精确调节将使过程值出现恒定受限的振荡。根据该振荡的幅度和频率重新计算 PID 参数。精确

调节得出的 PID 参数通常比预调节得出的 PID 参数具有更好的主控和扰动特性。可在执行预调节

和精确调节时获得 佳 PID 参数。

PID_Compact 将自动尝试生成大于过程值噪声的振荡。过程值的稳定性对精确调节的影响非常

小。 
设定值在变量 CurrentSetpoint 中冻结。出现以下情况时，调节将取消：

• Setpoint > CurrentSetpoint + CancelTuningLevel
或

• Setpoint < CurrentSetpoint - CancelTuningLevel
重新计算 PID 参数之前将对其进行备份并且可使用 LoadBackUp 重新激活这些参数。

精确调节的要求：

• 不能被干扰。

• 设定值和过程值均在组态的限值范围内。

• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 自动模式 (State = 3)、未激活模式 (State = 0) 或手动模式 (State = 4)
在以下模式下启动精确调节时，具体情况如下所述：

• 自动模式 (State = 3)
如果希望通过调节来改进现有 PID 参数，请在自动模式下启动精确调节。

PID_Compact 将使用现有的 PID 参数控制系统，直到控制回路已稳定并且精确调节的要求得

到满足为止。之后才会启动精确调节。

• 未激活模式 (State = 0) 或手动模式 (State = 4)
如果满足预调节的要求，则启动预调节。已确定的 PID 参数将用于控制，直到控制回路已稳

定并且精确调节的要求得到满足为止。 
如果预调节的过程值已经十分接近设定值或 PIDSelfTune.TIR.RunIn = TRUE，则将尝试利用

小或 大输出值来达到设定值。这可能会增加超调量。 
之后才会启动精确调节。

精确调节成功后，控制器将切换到自动模式。如果精确调节未成功，则工作模式的切换取决于 
ActivateRecoverMode。
“精确调节”阶段由 PIDSelfTune.TIR.State 来指示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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State / 
Mode

工作模式说明

3 自动模式

在自动模式下，PID_Compact 会按照指定的参数来更正受控系统。

如果满足下列要求之一，则控制器将切换到自动模式：

• 预调节成功完成

• 精确调节成功完成

• Mode 输入/输出参数更改为值 3 并且 ModeActivate 出现上升沿。

从自动模式到手动模式的切换只有在调试编辑器中执行时，才是无扰动的。

自动模式下会考虑 ActivateRecoverMode 变量。

4 手动模式

在手动模式下，在 ManualValue 参数中指定手动输出值。

还可以使用 ManualEnable = TRUE 来激活该工作模式。建议只使用 Mode 和 ModeActivate 更改

工作模式。

从手动模式到自动模式的切换是无扰动的。错误未决时也可使用手动模式。

5 含错误监视功能的替代输出值

控制算法取消激活。SetSubstituteOutput 变量确定此工作模式中输出哪个输出值。

• SetSubstituteOutput = FALSE：上一个有效输出值

• SetSubstituteOutput = TRUE：替代输出值

无法使用 Mode = 5 激活该工作模式。 
如果满足以下所有条件，出现错误时会激活该工作模式而不激活“未激活”工作模式。

• 自动模式 (Mode = 3)
• ActivateRecoverMode = TRUE
• 已出现一个或多个错误，并且 ActivateRecoverMode 生效。

当错误不再处于未决状态时，PID_Compact 切换回自动模式。

ENO 特性

如果 State = 0，那么 ENO = FALSE。
如果 State ≠ 0，那么 ENO = TRUE。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4755



在调试期间自动切换工作模式

预调节或精确调节成功后，将激活自动模式。下表显示了成功预调节期间 Mode 和 State 的
更改方式。

周期编号 Mode State 操作

0 4 4 设置 Mode = 1
1 1 4 设置 ModeActivate = TRUE
1 4 1 State 的值保存在模式参数中

启动预调节功能

n 4 1 预调节成功完成

n 3 3 启动自动模式

PID_Compact 将在出现错误时自动切换工作模式。下表显示了出现错误的预调节期间 Mode 
和 State 的更改方式。 

周期编号 Mode State 操作

0 4 4 设置 Mode = 1
1 1 4 设置 ModeActivate = TRUE
1 4 1 State 的值保存在模式参数中

启动预调节功能

n 4 1 取消预调节

n 4 4 启动手动模式

如果 ActivateRecoverMode = TRUE，将激活保存在 Mode 参数中的工作模式。开始预调节和

精确调节时，PID_Compact 已将 State 的值保存在 Mode 输入/输出参数中。因此 
PID_Compact 会切换到调节开始时工作模式。

如果 ActivateRecoverMode = FALSE，系统将切换到“未激活”工作模式。

参见

PID_Compact V2 的输出参数 (页 4737)

参数 ErrorBits V2 (S7-1200, S7-1500)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 ErrorBits 的值。例如，显示 
ErrorBits = 0003h 表示错误 0001h 和 0002h 同时处于待决状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在手动模式下，PID_Compact 使用 ManualValue 作为输出值。Errorbits = 10000h 除外。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000 没有任何错误。

0001 参数“Input”超出了过程值限值的范围。

• Input > Config.InputUpperLimit 或
• Input < Config.InputLowerLimit
如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 保持自

动模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Compact 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

0002 参数“Input_PER”的值无效。请检查模拟量输入是否有处于未决状态的错误。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 输出组

态的替换输出值。当错误不再处于未决状态时，PID_Compact 切换回自动模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Compact 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

0004 精确调节期间出错。过程值无法保持振荡状态。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 取消调节并切换到 Mode 
参数中保存的工作模式。

0008 预调节启动时出错。过程值过于接近设定值。启动精确调节。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 取消调节并切换到 Mode 
参数中保存的工作模式。

0010 调节期间设定值发生更改。

可在 CancelTuningLevel 变量中设置允许的设定值波动。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 取消调节并切换到 Mode 
参数中保存的工作模式。

0020 精确调节期间不允许预调节。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 保持在精确调节模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0080 预调节期间出错。未正确组态输出值限制或过程值未按预期响应。

请确保：

• 输出值的限值已正确组态且匹配控制逻辑。

• 可以更改输出值，使过程值接近设定值。输出值在预调节之前不受相应输出值限值的限制。

示例：在正常控制逻辑和低于设定值的过程值条件下，输出值在预调节启动前不得达到上

限。

• 在预调节启动之前，过程值未显示出强烈的振荡。

要在自动模式下启动预调节，建议在 ModeActivate 的上升沿同时执行所需的设定值更改。这

可以防止输出值在设定值更改和预调节启动之间遇到限制。此外，也可以通过从手动模式或

“非活动”模式启动来实现。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 取消调节并切换到 Mode 
参数中保存的工作模式。

0100 精确调节期间的错误导致生成无效参数。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 取消调节并切换到 Mode 
参数中保存的工作模式。

0200 参数“Input”的值无效：值的数字格式无效。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 输出组

态的替换输出值。当错误不再处于未决状态时，PID_Compact 切换回自动模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Compact 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

0400 输出值计算失败。请检查 PID 参数。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 输出组

态的替换输出值。当错误不再处于未决状态时，PID_Compact 切换回自动模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Compact 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0800 采样时间错误：未在周期中断 OB 的采样时间内调用 PID_Compact。
建议在无条件的循环中断 OB 中调用 PID_Compact，并通过 Mode 参数处的工作模式将其激

活或停用。有条件调用或 OB1 中的调用会对控制质量产生负面影响。

可以使用 CycleTime.EnMonitoring = FALSE 禁用对采样时间的监视。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 保持自

动模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Compact 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

如果在使用 PLCSIM 进行仿真期间出现该错误，请参见 AUTOHOTSPOT 下的说明。

1000 参数“Setpoint”的值无效：值的数字格式无效。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 输出组

态的替换输出值。当错误不再处于未决状态时，PID_Compact 切换回自动模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Compact 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

10000 ManualValue 参数的值无效。值的数字格式无效。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 会将 SubstituteOutput 用
作输出值。在 ManualValue 中指定有效值后，PID_Compact 便会将其作为输出值。

20000 变量 SubstituteOutput 的值无效。值的数字格式无效。

PID_Compact 使用输出值下限作为输出值。 
如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_Compact 切换回自动模式。

40000 Disturbance 参数的值无效。值的数字格式无效。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 Disturbance 将设置

为零。PID_Compact 保持自动模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Compact 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。如果当前阶段中的 Disturbance 对输出

值无影响，则不会取消调节。 

变量 ActivateRecoverMode V2 (S7-1200, S7-1500)
ActivateRecoverMode 变量确定错误响应方式。 Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。 
当错误不再处于未决状态时，Error = FALSE。 ErrorBits 参数显示发生的具体错误。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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自动模式

注意

您的系统可能已损坏。

如果 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Compact 保持自动模式，即使出现错误或超过

过程限值。 这可能损坏您的系统。 
必须组态受控系统在出现错误时如何作出响应以避免系统损坏。 

ActivateReco
verMode

说明

FALSE PID_Compact 将在出现错误时自动切换到“未激活”模式。 只能通过 Reset 的下降沿或 
ModeActivate 的上升沿激活控制器。

TRUE 如果在自动模式下频繁出现错误，则该设置会对控制响应产生负面影响，这是由于发生每个

错误时，PID_Compact 在计算的输出值和替代输出值之间切换导致。 这种情况下，检查 
ErrorBits 参数并消除错误原因。

如果发生一个或多个下列错误，则 PID_Compact 停留在自动模式下：

• 0001h： 参数“Input”超出了过程值限值的范围。

• 0800h： 采样时间错误

• 40000h：参数 Disturbance 的值无效。 
如果发生一个或多个下列错误，PID_Compact 切换到“带错误监视的替代输出值”模式：

• 0002h： Input_PER 参数的值无效。

• 0200h： Input 参数的值无效。

• 0400h： 输出值计算失败。

• 1000h： Setpoint 参数的值无效。 
如果发生下列错误，PID_Compact 将切换到“带错误监视的替代输出值”模式，并将执行器

移至 Config.OutputLowerLimit：
• 20000h： 变量 SubstituteOutput 的值无效。 值的数字格式无效。

此特性与 SetSubstituteOutput 无关。 
当错误不再处于未决状态时，PID_Compact 切换回自动模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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预调节和精确调节

ActivateReco
verMode

说明

FALSE PID_Compact 将在出现错误时自动切换到“未激活”模式。 只能通过 Reset 的下降沿或 
ModeActivate 的上升沿激活控制器。

TRUE 如果发生下列错误，PID_Compact 将保持在激活模式：

• 0020h： 精确调节期间不允许预调节。

以下错误将被忽略：

• 10000h： ManualValue 参数的值无效。

• 20000h：变量 SubstituteOutput 的值无效。 
出现其它错误时，PID_Compact 将取消调节并切换到调节开始时的模式。

手动模式

手动模式下 ActivateRecoverMode 无效。

变量 Warning V2 (S7-1200, S7-1500)
如果多个警告同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 Warning 变量值。 例如，显示警告 
0003h 表示警告 0001h 和 0002h 同时处于待决状态。

Warning
(DW#16#....
)

说明

0000 无警告处于待决状态。

0001 预调节期间未发现拐点。

0004 设定值被限制为组态的限值。

0008 在所选计算方法中未定义所有必要的受控系统属性。 而是使用 TIR.TuneRule = 3 方法计算 PID 参
数。

0010 由于 Reset = TRUE 或 ManualEnable = TRUE，无法更改工作模式。

0020 调用 OB 的循环时间会限制 PID 算法的采样时间。 
通过缩短 OB 循环时间来改进结果。

0040 过程值超出其警告限值之一。

0080 Mode 的值无效。 工作模式不变。

0100 手动值被限制为控制器输出的限值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Warning
(DW#16#....
)

说明

0200 不支持指定的调节规则。 不计算任何 PID 参数。

1000 无法达到替代输出值，因为它超出了输出值限值。

以下警告在消除问题的原因后即被删除：

• 0001h
• 0004h
• 0008h
• 0040h
• 0100h
所有其它警告均在 Reset 或 ErrorAck 出现上升沿时清除。

IntegralResetMode V2 变量 (S7-1200, S7-1500)
IntegralResetMode 变量用于确定如何预分配积分作用 PIDCtrl.IntegralSum：

• 从“未激活”工作模式切换到“自动模式”时  
• 参数 Reset 出现 TRUE -> FALSE 沿并且参数 Mode = 3 时 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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只有在激活了积分作用时，该设置才会在一个周期内有效（Retain.CtrlParams.Ti > 0.0 变
量）。

IntegralReset
Mode

说明

0 平滑

已经预分配了 PIDCtrl.IntegralSum 的值，因此可以实现无扰动切换，即通过输出值 = 0.0（参

数 Output）启动“自动模式”，并且无论是否存在控制偏差（设定值 – 实际值），输出值都

不会发生跳变。

1 删除

如果使用该选项，我们建议将比例作用的权重 (Retain.CtrlParams.PWeighting) 设为 1.0。 
PIDCtrl.IntegralSum 的值已删除。任何控制偏差都将导致输出值跳变。输出值的跳变方向取

决于组态的比例作用权重（Retain.CtrlParams.PWeighting 变量）以及控制偏差： 
• 比例作用权重 = 1.0： 

输出值跳变与控制偏差的符号相同。

示例：如果实际值小于设定值（正控制偏差），则输出值会跳变至正值。 
• 比例作用权重 < 1.0： 

对于较大的控制偏差，输出值跳变与控制偏差的符号相同。

示例：如果实际值远远小于设定值（正控制偏差），则输出值会跳变至正值。 
对于较小的控制偏差，输出值跳变与控制偏差的符号不同。

示例：如果实际值略小于设定值（正控制偏差），则输出值会跳变至负值。通常不希望出

现这种情况，因为这会导致控制偏差暂时增大。 
组态的比例作用权重越小，控制偏差就越大，以便接收具有相同符号的输出值跳变。 

如果使用该选项，我们建议将比例作用的权重 (Retain.CtrlParams.PWeighting) 设为 1.0。否

则，可能会出现针对小控制偏差所说明的不良行为。您还可以使用 IntegralResetMode = 4。
该选项确保输出值跳变与控制偏差的符号相同，无论组态的比例作用权重和控制偏差为何值。

2 保持

PIDCtrl.IntegralSum 的值未更改。您可以使用用户程序定义一个新值。

3 预分配 
自动预分配 PIDCtrl.IntegralSum 的值，如同在上一周期中 Output = 
OverwriteInitialOutputValue。

4 类似于设定值更改（仅适用于版本 2.3 及更高版本的 PID_Compact） 
自动预分配 PIDCtrl.IntegralSum 的值，以便使输出值跳变与自动模式下设定值从当前实际值

更改为当前设定值时的 PI 控制器的行为类似。

任何控制偏差都会导致输出值跳变。输出值跳变与控制偏差的符号相同。

示例：如果实际值小于设定值（正控制偏差），则输出值会跳变至正值。这与组态的比例作

用权重和控制偏差无关。
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如果为 IntegralResetMode 分配的值不在有效值范围内，PID_Compact 的行为将与 
IntegralResetMode 预分配时的情况相同： 
• PID_Compact V2.2 及之前的版本：IntegralResetMode = 1
• PID_Compact V2.3 和更高版本：IntegralResetMode = 4 
上述与输出值跳变的符号相关的所有说明均基于正常控制逻辑（Config.InvertControl = 
FALSE 变量）。对于反转的控制逻辑 (Config.InvertControl = TRUE)，输出值跳变的符号将相

反。

PID_Compact 的示例程序 (S7-1200, S7-1500)
在以下示例中，通过指令“PID_Compact”的工艺对象来控制温度值。基于一个用于仿真三阶

延时元件（PT3 元件）的块对温度值进行仿真。工艺对象的 PID 参数可通过预调节自动设置。

数据存储

在全局数据块中创建 7 个变量，以便存储互连数据。 

参数的互连

在循环中断 OB 中调用以下互连。

网络 1：按照如下所示，对指令“PID_Compact”的参数进行互连。

指令
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程序段 2：按照如下所示，对用于仿真温度值“SLI_PROC_C”的块参数进行互连。
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工艺对象

通过指令“PID_Compact”的属性或使用路径“工艺对象 > 组态”(Technology object > 
Configuration) 对工艺对象进行组态。对于本示例，控制器类型和输入/输出参数至关重要。

借助控制器类型，您可以预先选择要控制值的单位。在本示例中，将单位为“°C”的“温

度”(Temperature) 用作控制器类型。“PID_Compact”的参数已经与全局变量互连。因此，有

关参数 Input 和 Output 的使用信息十分充分。

指令
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启动控制的步骤

下载到 CPU 后，PID_Compact 处于手动模式，手动值为 0.0。要启动控制，请按照以下步骤

进行操作：

1. 打开工艺对象“SLI_Tech_PID_Compact”的“调试”(Commissioning) 对话框。

2. 单击“测量”(Measurement) 区域中的“启动”(Start) 按钮。

测量过程将启动并且可激活 PID_Compact。
3. 选择预调节。

单击“调节模式”(Tuning mode) 区域中的“启动”(Start) 按钮。 
执行了预调节。PID 参数根据过程自动调整。完成预调节后，PID_Compact 切换到自动模式。

说明

选择启动 PID_Compact
还可以不进行预调节，在“控制器的在线状态”(Online status of controller) 区域中通过

“停止 PID_Compact”(Stop PID_Compact)/“启动 PID_Compact”(Start PID_Compact) 来将 
PID_Compact 切换到自动模式。这种情况下，控制器使用 PID 参数的默认值并显示了该

应用情况下不良的控制器表现。

停止控制的步骤

要停止并退出 PID_Compact 和程序，请按照以下步骤进行操作：

1. 单击工艺对象“SLI_Tech_PID_Compact”中“控制器的在线状态”(Online status of controller) 区
域中的“Stop PID_Compact”按钮。

指令“PID_Compact”将退出控制并将值“0.0”作为调节变量输出。

2. 单击“测量”(Measurement) 区域中的“停止”(Stop) 按钮。

3. 要将过程值立即设为“0.0”，请按下列步骤操作： 
在“SLI_OB_PID_Compact”块中，将“resetAll”变量设为值“TRUE”，然后再设为值“FALSE”。

指令
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“PID_Compact”指令

在参数 Setpoint（“setpoint”）处指定要控制的温度的设定值。通过工艺对象启动指令

“PID_Compact”时启动控制。指令“PID_Compact”将在输出参数 Output（“outputValue”）处

输出一个调节变量。通过输入参数 Input（“inputValue”）将温度的过程值传送给指令

“PID_Compact”。 
指令“PID_Compact”可根据设定值（“setpoint”）和过程值（“inputValue”）之间的历史偏差调

整操作变量（“outputValue”）。重复进行该过程，通过操作变量（“outputValue”）使过程值

（“inputValue”）接近设定值（“setpoint”）。

输出参数 State（“state”）处显示了指令“PID_Compact”的当前工作模式。在完成预调节后

（“state”的值为“1”），PID_Compact 将切换至自动模式（值为“3”）。

当前的输出参数 Error（“error”）显示无错误待决。发生错误时，输出参数 ErrorBits
（“errorBits”）提供关于错误类型的信息。如果发生错误，可在工艺对象中的优化状态区域通过

“ErrorAck”按钮确认。

“SLI_PROC_C”块
“SLI_PROC_C”块用于对不断上升的设备温度的过程值（“inputValue”）进行仿真。

“SLI_PROC_C”块包含控制器的操作变量（“outputValue”），可对过程的温度特性进行仿真。

该温度作为过程值（“inputValue”）反馈到控制器中。

指令
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“resetAll”变量（comRst 参数）值的变化 () 会产生以下影响：

参数 comRst
（“resetAll”）

指令“PID_Compact”正在运行 指令“PID_Compact”已停止运行

comRst（“resetAll”）
仍设置为值“FALSE”

“SLI_PROC_C”块基于操作变量

（“outputValue”）输出一个新的

过程值（“inputValue”）。

“SLI_PROC_C”块不会接收大于

“0.0”的操作变量，但仍会输出一

个新的过程值 >“0.0”。 
comRst
（“resetAll”）：从

“FALSE”变为值“TRUE”

操作变量（“outputValue”）和输

出过程值（“inputValue”）均复位

为“0.0”。

“SLI_PROC_C”块的过程值

（“inputValue”）/温度复位为

“0.0”。
comRst
（“resetAll”）：从

“TRUE”变为值“FALSE”

再次启动温度控制。 输出过程值/温度

（“inputValue”）保持“0.0”。

指令
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程序代码

有关上述示例中程序代码的更多信息，请搜索关键词“指令示例库”。

PID_Compact V1 (S7-1200)

PID_Compact V1 说明 (S7-1200)

说明   
PID_Compact 指令提供了一种可在自动和手动模式下进行调节的 PID 控制器。

调用

以调用 OB 的循环时间的恒定间隔（ 好在循环中断 OB 中）调用 PID_Compact。

下载到设备

仅当完全下载 PID_Compact 后，才能更新保持性变量的实际值。

AUTOHOTSPOT

启动

CPU 启动时，PID_Compact 以上次激活的操作模式启动。 要将 PID_ Compact 保留在“未激

活”模式下，应设置 sb_RunModeByStartup = FALSE。

PID_Compact 采样时间的监视

理想情况下，采样时间等于调用 OB 的循环时间。PID_Compact 指令可测量两次调用之间的

时间间隔。 这就是当前采样时间。 每次切换工作模式以及初始启动期间，平均值由前 10 个
采样时间构成。 如果当前采样时间严重偏离该平均值，则将出现 Error = 0800 hex，并且 
PID_Compact 将切换到“未激活”模式。

在下列条件下，版本 1.1 或更高版本的 PID_Compact 在控制器调节期间将设置为“未激活”

模式：

• 新平均值 >= 1.1 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.9 x 原平均值

指令
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在自动模式下，版本 1.1 或更高版本的 PID_Compact 在下列条件下将设置为“未激活”模

式：

• 新平均值 >= 1.5 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.5 x 原平均值

在控制器调节期间和自动模式下，PID_Compact 1.0 在下列条件下将设置为“未激活”操作

模式：

• 新平均值 >= 1.1 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.9 x 原平均值

• 当前采样时间 >= 1.5 x 当前平均值

• 当前采样时间 <= 0.5 x 当前平均值

PID 算法的采样时间

受控系统需要一定的时间来对输出值的变化做出响应。 因此，建议不要在每次循环中都计

算输出值。 PID 算法的采样时间是两次计算输出值之间的时间。 该时间在调节期间进行计算，

并舍入为循环时间的倍数。 PID_Compact 的所有其它功能会在每次调用时执行。

PID 算法

PID_Compact 是一种具有抗积分饱和功能并且能够对比例作用和微分作用进行加权的 PIDT1 
控制器。 采用以下方程来计算输出值。

y  =  K
p 
 (w - x) + (c · w - x)[ (b · w - x) +

1

T
I 
 ·

  
s

T
D 

· s

a · T
D
 · s + 1

]

符号 说明

y 输出值

Kp 比例增益

s 拉普拉斯运算符

b 比例作用权重

w 设定值

x 过程值

TI 积分作用时间

a 微分延迟系数 (T1 = a × TD)
  微分作用时间

c 微分作用权重

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4771



PID_Compact 方框图

带抗积分饱和的 PIDT1 的方框图

指令
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对错误的响应

如果出现错误，会在参数 Error 中输出，且 PID_Compact 会切换到“未激活”模式。 使用 
Reset 参数复位错误。

控制逻辑

通常，可通过增大输出值来增大过程值。 这种做法称为常规控制逻辑。对于制冷和放电控

制系统，可能需要反转控制逻辑。PID_Compact 不使用负比例增益。 如果 
InvertControl = TRUE，则不断增大的控制偏差将导致输出值减小。 在预调节和精确调节期

间还会考虑控制逻辑。 

PID_Compact V1 的输入参数 (S7-1200)

表格 4-63    

参数 数据类型 默认值 说明

Setpoint REAL 0.0 PID 控制器在自动模式下的设定值

Input REAL 0.0 用户程序的变量用作过程值的源。 
如果正在使用参数  Input，则必须设置 
sPid_Cmpt.b_Input_PER_On = FALSE。

Input_PER WORD W#16#0 模拟量输入用作过程值的源 
如果正在使用参数  Input_PER，则必须设置 
sPid_Cmpt.b_Input_PER_On = TRUE。

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

ManualEnable BOOL FALSE • 出现 FALSE -> TRUE 沿时会选择“手动模式”，而 State = 
4，sRet.i_Mode 保持不变。

• 出现 TRUE -> FALSE 沿时会选择 近激活的操作模式，State 
=sRet.i_Mode。

sRet.i_Mode 的变化在 ManualEnable = TRUE 期间不会生效。仅

在 ManualEnable  处出现 TRUE -> FALSE 沿时 sRet.i_Mode 的变

化才会生效。

PID_Compact V1.2 和 PID_Compact V1.0
如果 CPU 启动时 ManualEnable = TRUE，PID_Compact 将在手

动模式下启动。并非一定需要 ManualEnable 出现上升沿 
(FALSE -> TRUE) 时，才会执行上述操作。

PID_Compact V1.1
CPU 启动时，PID_Compact 仅在 ManualEnable  出现上升沿 
(FALSE->TRUE) 时才切换到手动模式。没有上升沿时，

PID_Compact 在 ManualEnable 为 FALSE 的上一个工作模式下

启动。

ManualValue REAL 0.0 手动值

该值用作手动模式下的输出值。

Reset BOOL FALSE Reset 参数 (页 4786)可重启控制器。

PID_Compact V1 的输出参数 (S7-1200)

表格 4-64

Parameter 数据类型 默认值 说明

ScaledInput REAL 0.0 标定的过程值的输出

可同时使用输出“Output”、“Output_PER”和“Output_PWM”。
Output REAL 0.0 REAL 形式的输出值

Output_PER WORD W#16#0 模拟量输出值

Output_PWM BOOL FALSE 脉宽调制输出值

输出值由 短开关时间形成。

指令
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Parameter 数据类型 默认值 说明

SetpointLimit_H BOOL FALSE 如果 SetpointLimit_H = TRUE，则说明达到了设定值的绝对上

限。 在 CPU 中，该设定值被限制为所组态的设定值的绝对上

限。 设定值的上限默认设置为所组态的过程值的绝对上限。

如果设置的 sPid_Cmpt.r_Sp_Hlm  值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作设定值的上限。

SetpointLimit_L BOOL FALSE 如果 SetpointLimit_L = TRUE，则说明已达到设定值的绝对下

限。 在 CPU 中，该设定值被限制为所组态的设定值的绝对下

限。 设定值的下限将默认设置为所组态的过程值的绝对下限。

如果设置的 sPid_Cmpt.r_Sp_Llm  值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作设定值的下限。

InputWarning_H BOOL FALSE 如果 InputWarning_H = TRUE，则说明过程值已达到或超出警

告上限。

InputWarning_L BOOL FALSE 如果 InputWarning_L = TRUE，则说明过程值已经达到或低于

警告下限。

State INT 0 State 参数 (页 4781)显示 PID 控制器的当前操作模式。 要更

改操作模式，请使用变量 sRet.i_Mode。 
• State = 0：未激活

• State = 1：预调节

• State = 2：精确调节

• State = 3：自动模式

• State = 4：手动模式

Error DWORD W#16#0 Error 参数 (页 4786)指示错误消息。 
Error = 0000：没有待决的错误。

PID_Compact V1 的静态变量 (S7-1200)

说明

不得更改未列出的变量。这些变量仅供内部使用。

请仅在“未激活”模式下更改使用 (1) 标识的变量，以防 PID 控制器出现故障。通过将

“sRet.i_Mode”变量设置为“0”强制切换为“未激活”模式。

指令
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表格 4-65    

变量 数据类型 默认值 说明

sb_GetCycleTime BOOL TRUE 如果 sb_GetCycleTime = TRUE，则开始自动确定

周期时间。完成测量后，

CycleTime.StartEstimation = FALSE。
sb_EnCyclEstimation BOOL TRUE 如果 sb_EnCyclEstimation = TRUE，则计算 

PID_Compact 采样时间。 
sb_EnCyclMonitoring BOOL TRUE 如果 sb_EnCyclMonitoring = FALSE，则不会监

视 PID_Compact 采样时间。如果不能在采样时

间内执行 PID_Compact，则不会输出 0800 错
误，PID_Compact 也不会切换到“未激活”模

式。

sb_RunModeByStartup BOOL TRUE 在 CPU 重启后激活模式

如果 sb_RunModeByStartup = FALSE，则控制器

在 CPU 启动后仍保持未激活状态。 
如果 sb_RunModeByStartup = TRUE，则控制器

在 CPU 重启后返回到上一个活动工作模式。

si_Unit INT 0 过程值和设定值的测量单位，例如 ºC 或 ºF。
si_Type INT 0 过程值和设定值的物理量，如温度。

sd_Warning DWORD DW#16#0 变量 sd_warning (页 4788) 显示自复位或上一次

更改操作模式以来所生成的警告。

sBackUp.r_Gain REAL 1.0 保存的比例增益

sPid_Cmpt.b_LoadBackUp = TRUE 时，可以从 
sBackUp 结构中重新加载值。

sBackUp.r_Ti REAL 20.0 保存的积分作时间 [s]
sBackUp.r_Td REAL 0.0 保存的微分作时间 [s]
sBackUp.r_A REAL 0.0 保存的微分延时系数

sBackUp.r_B REAL 0.0 保存的比例作用权重因子

sBackUp.r_C REAL 0.0 保存的微分作用权重因子

sBackUp.r_Cycle REAL 1.0 保存的 PID 算法的采样时间

sPid_Calc.r_Cycle(1) REAL 0.1 PID_Compact 指令采样时间

r_Cycle 会自动确定，通常等于调用 OB 的周期时

间。
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变量 数据类型 默认值 说明

sPid_Calc.b_RunIn BOOL FALSE • b_RunIn = FALSE
在未激活模式或手动模式下启动精确调节

时，将启动预调节。如果不满足预调节的要

求，则 PID_Compact 的响应将类似于 
b_RunIn = TRUE 时的响应。

如果精确调节在自动模式下启动，系统将使

用现有的 PID 参数来控制设定值。

之后才会启动精确调节。如果无法实现预调

节，PID_Compact 将切换到“未激活”模式。

• b_RunIn = TRUE
将跳过预调节。PID_3Compact 将尝试利用

小或 大输出值来达到设定值。这可能会增

加超调量。随后将自动启动精确调节。

精确调节后，b_RunIn 将被设置为 FALSE。
sPid_Calc.b_CalcParamSUT BOOL FALSE 如果 b_CalcParamSUT = TRUE，将重新计算用于

预调节的参数。这样无需重复进行控制器调节，

就可以更改参数计算方法。

计算后，b_CalcParamSUT 将设置为 FALSE。
sPid_Calc.b_CalcParamTIR BOOL FALSE 如果 b_CalcParamTIR = TRUE，将重新计算用于

精确调节的参数。这样无需重复进行控制器调

节，就可以更改参数计算方法。

计算后，b_CalcParamTIR  将被设置为 FALSE。
sPid_Calc.i_CtrlTypeSUT INT 0 预调节期间用于计算参数的方法：

• i_CtrlTypeSUT = 0：根据 Chien、Hrones 和 
Reswick 计算 PID

• i_CtrlTypeSUT = 1：根据 Chien、Hrones 和 
Reswick 计算 PI

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类型 默认值 说明

sPid_Calc.i_CtrlTypeTIR INT 0 精确调节期间用于计算参数的方法：

• i_CtrlTypeTIR = 0：PID 自动

• i_CtrlTypeTIR = 1：PID 快速（与 
i_CtrlTypeTIR = 2 相比，控制响应速度更快，

输出值的幅度更大）

• i_CtrlTypeTIR = 2：PID 慢速（与 
i_CtrlTypiTIR = 1 相比，控制响应速度较慢，

输出值的幅度较小）

• i_CtrlTypeTIR = 3：Ziegler-Nichols PID
• i_CtrlTypeTIR = 4：Ziegler-Nichols PI
• i_CtrlTypeTIR = 5：Ziegler-Nichols P
要通过 b_CalcParamTIR 和 i_CtrlTypeTIR = 0、1 
或 2 重复计算 PID 参数，也必须通过  
i_CtrlTypeTIR = 0、1 或 2 执行了先前的精确调

节。

否则，将使用 i_CtrlTypeTIR = 3。
始终可以通过 b_CalcParamTIR 和 
i_CtrlTypeTIR = 3、4 或 5 重新计算 PID 参数。

sPid_Calc.r_Progress REAL 0.0 百分数形式的调节进度 (0.0 - 100.0)
sPid_Cmpt.r_Sp_Hlm(1) REAL +3.402822

e+38
设定值的上限

如果组态的 sPid_Cmpt.r_Sp_Hlm 超出了过程值

的限值范围，则所组态的过程值的绝对上限将用

作设定值的上限。 
如果组态的 sPid_Cmpt.r_Sp_Hlm  值位于过程值

的限值范围内，则该值将用作设定值的上限。 
sPid_Cmpt.r_Sp_Llm(1) REAL -3.402822e

+38
设定值的下限

如果设置的 sPid_Cmpt.r_Sp_Llm 超出了过程值

的限值范围，则所组态的过程值的绝对下限将用

作设定值的下限。

如果设置的 sPid_Cmpt.r_Sp_Llm  值位于过程值

的限值范围内，则该值将用作设定值的下限。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类型 默认值 说明

sPid_Cmpt.r_Pv_Norm_IN_1(1) REAL 0.0 标定的 Input_PER 下限

根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

sPid_Cmpt 结构的 r_Pv_Norm_OUT_1、
r_Pv_Norm_IN_1 和 r_Pv_Norm_OUT_2、
r_Pv_Norm_IN_2。

sPid_Cmpt.r_Pv_Norm_IN_2(1) REAL 27648.0 标定的 Input_PER 上限

根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

sPid_Cmpt 结构的 r_Pv_Norm_OUT_1、
r_Pv_Norm_IN_1 和 r_Pv_Norm_OUT_2、
r_Pv_Norm_IN_2。

sPid_Cmpt.r_Pv_Norm_OUT_1(1) REAL 0.0 标定的过程值的下限 
根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

sPid_Cmpt 结构的 r_Pv_Norm_OUT_1、
r_Pv_Norm_IN_1 和 r_Pv_Norm_OUT_2、
r_Pv_Norm_IN_2。

sPid_Cmpt.r_Pv_Norm_OUT_2(1) REAL 100.0 标定的过程值的上限 
根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

sPid_Cmpt 结构的 r_Pv_Norm_OUT_1、
r_Pv_Norm_IN_1 和 r_Pv_Norm_OUT_2、
r_Pv_Norm_IN_2。

sPid_Cmpt.r_Lmn_Hlm(1) REAL 100.0 输出参数“Output”的输出值上限

sPid_Cmpt.r_Lmn_Llm(1) REAL 0.0 输出参数“Output”的输出值下限

sPid_Cmpt.b_Input_PER_On(1) BOOL TRUE 如果 b_Input_PER_On = TRUE，则使用参数 
Input_PER。如果 b_Input_PER_On = FALSE，则

使用参数 Input。
sPid_Cmpt.b_LoadBackUp BOOL FALSE 激活备份参数集。如果优化失败，可通过置位该

位重新激活先前的 PID 参数。

sPid_Cmpt.b_InvCtrl(1) BOOL FALSE 反转控制逻辑

如果 b_InvCtrl = TRUE，则不断增大的控制偏差

将导致输出值减小。

sPid_Cmpt.r_Lmn_Pwm_PPTm(1) REAL 0.0 脉宽调制的 小 ON 时间（秒）舍入为

r_Lmn_Pwm_PPTm = r_Cycle 或 
r_Lmn_Pwm_PPTm = n*r_Cycle

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类型 默认值 说明

sPid_Cmpt.r_Lmn_Pwm_PBTm(1) REAL 0.0 脉宽调制的 小 OFF 时间（秒）舍入为

r_Lmn_Pwm_PBTm = r_Cycle 或 
r_Lmn_Pwm_PBTm = n*r_Cycle

sPid_Cmpt.r_Pv_Hlm(1) REAL 120.0 过程值的上限

在 I/O 输入中，过程值 大可超出标准范围 18%
（过范围）。如果超出“过程值的上限”，将不

再报告错误。仅识别断线和短路，然后 
PID_Compact 切换到“未激活”模式。

r_Pv_Hlm > r_Pv_Llm
sPid_Cmpt.r_Pv_Llm(1) REAL 0.0 过程值的下限

r_Pv_Llm < r_Pv_Hlm
sPid_Cmpt.r_Pv_HWrn(1) REAL +3.402822

e+38
过程值的警告上限

如果设置的 r_Pv_HWrn 超出了过程值的限值范

围，则所组态的过程值的绝对上限将用作警告上

限。 
如果组态的 r_Pv_HWrn 值位于过程值的限值范

围内，则该值将用作警告上限。

r_Pv_HWrn > r_Pv_LWrn
r_Pv_HWrn ≤ r_Pv_Hlm

sPid_Cmpt.r_Pv_LWrn(1) REAL -3.402822e
+38

过程值的警告下限

如果设置的 r_Pv_LWrn 超出了过程值的限值范

围，则所组态的过程值的绝对下限将用作警告下

限。 
如果组态的 r_Pv_LWrn 值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作警告下限。

r_Pv_LWrn < r_Pv_HWrn
r_Pv_LWrn ≥ r_Pv_LWrn

sPidCalc.i_Ctrl_IOutv(1) REAL 0.0 当前积分作用

sParamCalc.i_Event_SUT INT 0 变量 i_Event_SUT (页 4789) 指示当前的“预调

节”阶段：

sParamCalc.i_Event_TIR INT 0 变量 i_Event_TIR (页 4790) 指示当前的“精确调

节”阶段： 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类型 默认值 说明

sRet.i_Mode INT 0 操作模式的更改由沿触发。

变量值发生变化时，将相应启用以下操作模式

• i_Mode = 0：“未激活”模式（控制器停止）

• i_Mode = 1：“预调节”模式

• i_Mode = 2：“精确调节”模式

• i_Mode = 3：“自动”模式

• i_Mode = 4：“手动”模式

保持 i_Mode。
sRet.r_Ctrl_Gain(1) REAL 1.0 有效的比例增益

保持 Gain。
sRet.r_Ctrl_Ti(1) REAL 20.0 • r_Ctrl_Ti > 0.0：有效积分作用时间

• r_Ctrl_Ti = 0.0：积分作用取消激活

保持 r_Ctrl_Ti。
sRet.r_Ctrl_Td(1) REAL 0.0 • r_Ctrl_Td > 0.0：有效的微分作用时间

• r_Ctrl_Td = 0.0：微分作用取消激活

保持 r_Ctrl_Td。
sRet.r_Ctrl_A(1) REAL 0.0 有效的微分延时系数

保持 r_Ctrl_A。
sRet.r_Ctrl_B(1) REAL 0.0 有效的比例作用权重

保持 r_Ctrl_B。
sRet.r_Ctrl_C(1) REAL 0.0 有效的微分作用权重

保持 r_Ctrl_C。
sRet.r_Ctrl_Cycle(1) REAL 1.0 有效的 PID 算法采样时间

在调节期间计算 r_Ctrl_Cycle，并将其舍入为 
r_Cycle 的整数倍。

r_Ctrl_Cycle 用作脉宽调制的时间。

保持 r_Ctrl_Cycle。

参数 State 和 sRet.i_Mode V1 (S7-1200)

参数的相关性

State 参数指示 PID 控制器的当前操作模式。 您无法修改 State 参数。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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需要修改 sRet.i_Mode 变量来更改操作模式。 当新操作模式的值已处于 sRet.i_Mode 中时，

这同样适用。 首先设置 sRet.i_Mode = 0 ，然后设置 sRet.i_Mode = 3。 如果控制器的当前

操作模式支持此更改，则会将 State 设置为 sRet.i_Mode 的值。

PID_Compact 自动切换操作模式时，State != sRet.i_Mode。
示例：

• 成功预调节

State = 3 并且 sRet.i_Mode = 1
• 出错

State = 0 并且 sRet.i_Mode 的值保持不变，例如 sRet.i_Mode = 3
• ManualEnalbe = TRUE

State = 4，并且 sRet.i_Mode 保持之前的值不变，例如 sRet.i_Mode = 3

说明

如果希望重复成功的精确调节而不退出自动模式，则设置 i_Mode = 0。
在一个周期内将 sRet.i_Mode 设置为无效值（例如 9999）对 State 没有影响。 在下一个

周期中设置 Mode = 2。 这样可以对 sRet.i_Mode 进行更改而无需首先切换到“未激活”

模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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值的含义

State / 
sRet.i_Mo
de

操作模式说明

0 未激活

控制器关闭。 
执行预调节前控制器处于“未激活”模式。

如果发生错误或者在调试窗口中单击“禁用控制器”(Deactivate controller) 图标，则运行中的 PID 
控制器将切换为“未激活”模式。

1 预调节

预调节功能可确定对输出值跳变的过程响应，并搜索拐点。 根据受控系统的 大上升速率与死

时间的函数计算 佳的 PID 参数。 
预调节的要求：

• 控制器处于未激活模式或手动模式

• ManualEnable = FALSE
• 过程值不能过于接近设定值。

|Setpoint - Input| > 0.3 * |sPid_Cmpt.r_Pv_Hlm - sPid_Cmpt.r_Pv_Llm| 且
|Setpoint - Input| > 0.5 * |Setpoint|

• 预调节期间不能更改设定值。

过程值的稳定性越高，就越容易计算 PID 参数以及提高结果的精度。 只要过程值的上升速率明

显高于噪声，就可以容忍过程值的噪声。 
重新计算 PID 参数之前将对其进行备份并且可使用 sPid_Cmpt.b_LoadBackUp 重新激活这些参数。

预调节成功后自动模式将发生变化，预调节失败后“未激活”模式将发生变化。

预调节阶段由变量 i_Event_SUT V1 (页 4789)来指示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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State / 
sRet.i_Mo
de

操作模式说明

2 精确调节

精确调节将使过程值出现恒定受限的振荡。 根据该振荡的幅度和频率对 PID 参数进行优化。 对
预调节期间与精确调节期间的过程响应之间的差异进行分析。 所有 PID 参数都将根据相应结果

进行重新计算。 精确调节得出的 PID 参数通常比预调节得出的 PID 参数具有更好的主控和扰动

特性。

PID_Compact 将自动尝试生成大于过程值噪声的振荡。 过程值的稳定性对精确调节的影响非常

小。 
重新计算 PID 参数之前将对其进行备份并且可使用 sPid_Cmpt.b_LoadBackUp 重新激活这些参数。

精确调节的要求：

• 不能被干扰。

• 设定值和过程值均在组态的限值范围内。

• 精确调节期间不能更改设定值。

• ManualEnable = FALSE
• 自动模式 (State = 3)、未激活模式 (State = 0) 或手动模式 (State = 4)
在以下模式下启动精确调节时，具体情况如下所述：

• 自动模式 (State = 3)
如果希望通过控制器调节来改进现有 PID 参数，请在自动模式下启动精确调节。

PID_Comact 将使用现有的 PID 参数进行调节，直到控制回路已稳定并且精确调节的要求得到

满足为止。之后才会启动精确调节。

• 未激活模式 (State = 0) 或手动模式 (State = 4)
如果满足预调节的要求，则启动预调节。 建立的 PID 参数将用于进行调节，直到控制回路已

稳定并且精确调节的要求得到满足为止。之后才会启动精确调节。如果无法实现预调节，

PID_Compact 将切换到“未激活”模式。

如果预调节的过程值已经十分接近设定值或者 sPid_Calc.b_RunIn = TRUE，则将尝试利用 小

或 大输出值来达到设定值。这可能会增加超调量。

控制器将在成功完成“精确调节”后切换为“自动模式”，如果未成功完成“精确调节”，则

切换为“未激活”模式。

“精确调节”阶段由变量 i_Event_TIR V1 (页 4790)来指示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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State / 
sRet.i_Mo
de

操作模式说明

3 自动模式

在自动模式下，PID_Compact 会按照指定的参数来更正受控系统。 
如果满足下列条件之一，控制器将切换到自动模式：

• 预调节成功完成

• 精确调节成功完成

• 变量 sRet.i_Mode 的值变为 3。
CPU 启动或从 Stop 模式切换到 RUN 模式后，PID_Compact 会以 近激活的操作模式启动。要使 
PID_Compact 保持在“未激活”模式下，应设置 sb_RunModeByStartup = FALSE。

4 手动模式

在手动模式下，在 ManualValue 参数中指定手动输出值。

如果 sRet.i_Mode = 4 或 ManualEnable 处于上升沿，将启用此操作模式。 如果 ManualEnable 更
改为 TRUE，则只有 State 将发生改变。sRet.i_Mode 将保留其当前值。PID_Compact 将在 
ManualEnable 处出现下降沿时返回到前一个操作模式。

到自动模式的切换是无扰动的。

参见

PID_Compact V1 的输出参数 (页 4774)
变量 i_Event_SUT V1 (页 4789)
变量 i_Event_TIR V1 (页 4790)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 Error V1 (S7-1200)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示错误代码值。例如，显示错误代码 
0003 表示错误 0001 和 0002 同时处于待决状态。

Error

(DW#16#...)

说明

0000 没有任何错误。

0001 参数“Input”超出了过程值限值的范围。

• Input > sPid_Cmpt.r_Pv_Hlm 或
• Input < sPid_Cmpt.r_Pv_Llm
在消除错误之前不能再次移动执行器。

0002 参数“Input_PER”的值无效。请检查模拟量输入是否有处于未决状态的错误。

0004 精确调节期间出错。过程值无法保持振荡状态。

0008 预调节启动时出错。过程值过于接近设定值。开始精确调节。

0010 调节期间设定值发生更改。

0020 在自动模式下或调节期间不允许进行预调节。

0080 预调节期间出错。未正确组态输出值限制或实际值未按预期响应。

检查输出值的限值是否已正确组态及其是否匹配控制逻辑。

此外，还要确认实际值在开始预调节前未强烈振荡。

0100 调节期间的错误导致生成无效参数。

0200 参数“Input”的值无效：值的数字格式无效。

0400 输出值计算失败。请检查 PID 参数。

0800 采样时间错误：未在周期中断 OB 的采样时间内调用 PID_Compact。
如果在使用 PLCSIM 进行仿真期间出现该错误，请参见 AUTOHOTSPOT 下的说明。

1000 参数“Setpoint”的值无效：值的数字格式无效。

参见

PID_Compact V1 的输出参数 (页 4774)

参数 Reset V1 (S7-1200)
对 Reset = TRUE 的响应取决于 PID_Compact 指令的版本。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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复位响应 PID_Compact V.1.1 或更高版本

Reset 出现上升沿时会触发切换到“未激活”模式；复位错误和警告并删除积分作用。Reset 
出现下降沿时会触发切换到 近激活的操作模式。如果之前自动模式已激活，则会以无扰动

切换的方式对积分作用进行预分配。

① 激活

② 错误

③ 复位

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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复位响应 PID_Compact V.1.0
Reset 出现上升沿时会触发切换到“未激活”模式；复位错误和警告并删除积分作用。在 
i_Mode 出现下一沿之前，不会重新激活控制器。 

① 激活

② 错误

③ 复位

变量 sd_warning V1 (S7-1200)
如果多个警告处于待决状态，将通过二进制加法显示变量 sd_warning 的值。 例如，显示警

告 0003 表示警告 0001 和 0002 也处于待决状态。

sd_warning
(DW#16#....
)

说明

0000 无警告处于待决状态。

0001 预调节期间未发现拐点。

0002 精确调节期间振荡增加。

0004 设定值超出设置的限值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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sd_warning
(DW#16#....
)

说明

0008 在所选计算方法中未定义所有必要的受控系统属性。 因此，使用“i_CtrlTypeTIR = 3”方法计算 PID 
参数。

0010 由于 ManualEnable = TRUE，无法更改操作模式。

0020 调用 OB 的循环时间会限制 PID 算法的采样时间。

通过缩短 OB 循环时间来改进结果。

0040 过程值超出其警告限值之一。

以下警告在处理掉问题的原因后即被删除：

• 0004
• 0020
• 0040
所有其它警告均在 Reset 出现上升沿时清除。

变量 i_Event_SUT V1 (S7-1200)

i_Event_SU
T

名称 说明

0 SUT_INIT 初始化预调节

100 SUT_STDABW 计算标准偏差

200 SUT_GET_POI 查找拐点

9900 SUT_IO 预调节成功

1 SUT_NIO 预调节未成功

参见

PID_Compact V1 的静态变量 (页 4775)
参数 State 和 sRet.i_Mode V1 (页 4781)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 i_Event_TIR V1 (S7-1200)

i_Event_TIR 名称 说明

-100 TIR_FIRST_SUT 无法进行精确调节。将首先执行预调节。

0 TIR_INIT 初始化精确调节

200 TIR_STDABW 计算标准偏差

300 TIR_RUN_IN 尝试达到设定值

400 TIR_CTRLN 尝试使用现有 PID 参数达到设定值 
（如果预调节已成功）

500 TIR_OSZIL 确定波动并计算参数

9900 TIR_IO 精确调节成功

1 TIR_NIO 精确调节未成功

参见

PID_Compact V1 的静态变量 (页 4775)
参数 State 和 sRet.i_Mode V1 (页 4781)

PID_3Step (S7-1200, S7-1500)

PID_3Step 的新特性 (S7-1200, S7-1500)

PID_3Step V2.3
• 自 PID_3Step 版本 2.3 起，可以通过 Config.VirtualActuatorLimit = 0.0 取消激活行程时

间的监视和限制。

PID_3Step V2.2
• 与 S7-1200 结合使用

自 PID_3Step V2.2 起，固件为 4.0 或更高版本的 S7-1200 上也可以使用具有 V2 功能的

指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4790 编程和操作手册, 11/2022



PID_3Step V2.0
• 对错误的响应

对 ActivateRecoverMode = TRUE 的响应已经过全面改进。在默认设置下，PID_3Step 的
响应方式具有更强的容错性。

注意

您的系统可能已损坏。

如果使用默认设置，则即使超过过程值的限值，PID_3Step 也将保持自动模式。这可能

损坏您的系统。 
必须组态受控系统在出现错误时如何作出响应以避免系统损坏。 

可使用 ErrorAck 输入参数在不重启控制器或清除积分作用的情况下确认错误和警告。

切换工作模式不会确认处于非未决状态的错误。

• 切换工作模式

在 Mode 输入/输出参数处指定工作模式，并在 ModeActivate 的上升沿启动该工作模式。

Retain.Mode 变量已被忽略。 
转换时间测量不能再通过 GetTransitTime.Start 进行启动，只能通过 Mode = 6 并在 
ModeActivate 的上升沿进行启动。

• 多重背景功能

可将 PID_3Step 作为多重背景数据块进行调用。

• 启动特性

如果 RunModeByStartup = TRUE，则在 Mode 参数处指定的工作模式也将在 Reset 的下

降沿并在 CPU 冷启动期间启动。

• ENO 特性

ENO 根据工作模式进行设置。

如果 State = 0，那么 ENO = FALSE。
如果 State ≠ 0，那么 ENO = TRUE。 

• 手动模式

Manual_UP 和 Manual_DN 输入参数不再用作沿触发参数。使用 ManualUpInternal 和 
ManualDnInternal 变量仍可实现沿触发手动模式。

在“无停止位信号的手动模式”(Mode = 10) 下，停止位信号 Actuator_H 和 Actuator_L 即
使激活也被忽略。

• PID 参数的默认值

下列默认设置已更改：

– 比例作用权重 (PWeighting)，从 0.0 到 1.0
– 微分作用权重 (DWeighting)，从 0.0 到 1.0
– 微分延迟系数 (TdFiltRatio)，从 0.0 到 0.2

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 电机转换时间限制

在 Config.VirtualActuatorLimit 变量中组态执行器在一个方向上行进的时间占电机转换时

间的 大百分比。

• 在调节期间指定设定值

在 CancelTuningLevel 变量中进行调节期间，组态允许的设定值波动。

• 启用扰动变量

可在 Disturbance 参数中启用扰动变量。

• 故障排除

如果未激活停止位信号 (ActuatorEndStopOn = FALSE)，将在无 Actuator_H 或 Actuator_L 
的情况下确定 ScaledFeedback。 

PID_3Step V1.1
• CPU 启动时的手动模式

如果 CPU 启动时 ManualEnable = TRUE，则 PID_3Step 以手动模式启动。无需在 
ManualEnable 上升沿启动。 

• 对错误的响应

ActivateRecoverMode 变量在手动模式下不再有效。

• 故障排除

成功调节或转换时间测量后复位 Progress 变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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与 CPU 和 FW 的兼容性  (S7-1200, S7-1500)
下表显示了 PID_3Step 的每个版本可用于哪种 CPU。

CPU FW PID_3Step
S7-1200 V4.2 或更高版本 V2.3

V2.2
V1.1

V4.0 到 V4.1 V2.2
V1.1

V3.x V1.1
V1.0

V2.x V1.1
V1.0

V1.x -
S7-1500 V3.0 或更高版本 V2.3

V2.0 至 V2.9 V2.3
V2.2
V2.1
V2.0

V1.5 到 V1.8 V2.2
V2.1
V2.0

V1.1 V2.1
V2.0

V1.0 V2.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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PID_3Step V2.x 的 CPU 处理时间和存储器要求 (S7-1200, S7-1500)

CPU 处理时间

自版本 V2.0 起 PID_3Step 工艺对象的典型 CPU 处理时间（具体视 CPU 类型以及标准、F、T 
和 TF CPU 的工作模式而定）。

CPU 固件

版本

典型 CPU 处理时间（自动模

式）

典型 CPU 处理时间（预调节和

精确调节）

CPU 1211 ≥ V4.
0

260 µs 310 µs
CPU 1212
CPU 1214
CPU 1215
CPU 1217
CPU 1510SP ≤ 

V2.9
80 µs 95 µs

CPU 1511
CPU 1511C
CPU 1512C
CPU 1512SP
CPU 1513
CPU 1515 70 µs 80 µs
CPU 1516
CPU 1517 每个 11 µs 15 µs
CPU 1518 5 µs 7 µs
CPU 1510SP ≥ 

V3.0
65 µs 80 µs

CPU 1511
CPU 1512SP
CPU 1513
CPU 1514SP
CPU 1515 50 µs 70 µs
CPU 1516

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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存储器要求

自版本 V2.0 起的 PID_3Step 工艺对象背景数据块的存储器要求。

存储器要求 PID_3Step V2.x 背景数据块的存储器要求

装载存储器要求 约 15000 个字节

总工作存储器要求 1040 个字节

保持性工作存储器要求 60 个字节

PID_3Step V2 (S7-1200, S7-1500)

PID_3Step V2 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明   
使用 PID_3Step 指令可对具有阀门自调节的 PID 控制器或具有积分行为的执行器进行组态。 
存在下列工作模式：

• 未激活

• 预调节

• 精确调节

• 自动模式

• 手动模式

• 逼近替代输出值

• 转换时间测量

• 错误监视

• 在监视错误的同时逼近替代输出值

• 无停止位信号的手动模式

有关工作模式的详细信息，请参见 State 参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID 算法

PID_3Step 是一种具有抗积分饱和功能并且能够对比例作用和微分作用进行加权的 PIDT1 控
制器。PID 算法根据以下等式工作：

Δ y  =  K
p 
 · s  ·  (w - x) + (c · w - x)[ (b · w - x) +

1

T
I 
 ·

  
s

T
D 

· s

a · T
D
 · s + 1

]

Δy PID 算法的输出值

Kp 比例增益

s 拉普拉斯运算符

b 比例作用权重

w 设定值

x 过程值

TI 积分作用时间

TD 微分作用时间

a 微分延迟系数（微分延迟 T1 = a × TD）

c 微分作用权重

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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不带位置反馈的方框图

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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带位置反馈的方框图

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4798 编程和操作手册, 11/2022



带抗积分饱和的 PIDT1 的方框图

调用

在周期中断 OB 的恒定时间范围内调用 PID_3Step。

下载到设备

仅当完全下载 PID_3Step 后，才能更新保持性变量的实际值。

AUTOHOTSPOT

启动

CPU 启动时，PID_3Step 以保存在 Mode 输入/输出参数中的工作模式启动。要使 PID_3Step 
保持在“未激活”模式下，应设置 RunModeByStartup = FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对错误的响应

在自动模式下和调试期间，对错误的响应取决于 ErrorBehaviour 和 ActivateRecoverMode 变
量。在手动模式下，该响应与 ErrorBehaviour 和 ActivateRecoverMode 变量无关。如果 
ActivateRecoverMode = TRUE 变量，则该响应还取决于所发生的错误。

ErrorBeh
aviour

ActivateRec
overMode

组态编辑器 
> 执行器设置

> 将 Output 设置为

响应

FALSE FALSE 当前输出值 切换到“未激活”模式 (State = 0)
执行器保持在当前位置。 

FALSE TRUE 错误未决时的当前输出值 切换到“错误监视”模式 (State = 7)
当错误未决时，执行器保持在当前位

置。

TRUE FALSE 替代输出值 切换到“逼近替代输出值”模式 
(State = 5)
执行器移动到组态的替代输出值位

置。

切换到“未激活”模式 (State = 0)
执行器保持在当前位置。 

TRUE TRUE 错误未决时的替代输出值 切换到“在监视错误的同时逼近替代

输出值”模式 (State = 8)
执行器移动到组态的替代输出值位

置。

切换到“错误监视”模式 (State = 7)

在手动模式下，PID_3Step 使用 ManualValue 作为输出值，除非出现以下错误：

• 2000h：Feedback_PER 参数的值无效。

• 4000h：Feedback 参数的值无效。

• 8000h：数字位置反馈期间出错。

只能通过 Manual_UP 和 Manual_DN 更改执行器的位置，不能通过 ManualValue 更改。

Error 参数指示在此周期中是否已发生错误。ErrorBits 参数显示了已发生的错误。通过 Reset 
或 ErrorAck 的上升沿来复位 ErrorBits。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

模式 V2 的参数状态 (页 4823)
参数 ErrorBits V2 (页 4828)

PID_3Step V2 的工作模式 (S7-1200, S7-1500)

监视过程值的限值

在 Config.InputUpperLimit 和 Config.InputLowerLimit 变量中指定过程值的上限和下限。如

果过程值超出这些限值，将出现错误 (ErrorBits = 0001h)。
在 Config.InputUpperWarning 和 Config.InputLowerWarning 变量中指定过程值的警告上限

和警告下限。如果过程值超出这些警告限值，将发生警告 (Warning = 0040h)，并且 
InputWarning_H 或 InputWarning_L 输出参数会更改为 TRUE。 

限制设定值 
在 Config.SetpointUpperLimit 和 Config.SetpointLowerLimit 变量中指定设定值的上限和下

限。PID_3Step 会自动将设定值限制在过程值的限值范围内。可以将设定值限制在更小的范

围内。PID_3Step 会检查此范围是否处于过程值的限值范围内。如果设定值超出这些限值，

上限和下限将用作设定值，并且输出参数 SetpointLimit_H 或 SetpointLimit_L 将设置为 
TRUE。
在所有操作模式下均限制设定值。

限制输出值

在 Config.OutputUpperLimit 变量和 Config.OutputLowerLimit 变量中指定输出值的上限和下

限。输出值的限值必须位于“下端停止位”和“上端停止位”范围内。

• 上端停止位：Config.FeedbackScaling.UpperPointOut
• 下端停止位：Config.FeedbackScaling.LowerPointOut
规则：

UpperPointOut ≥ OutputUpperLimit > OutputLowerLimit ≥ LowerPointOut

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“上端停止位”和“下端停止位”的有效值取决于：

• FeedbackOn
• FeedbackPerOn
• OutputPerOn

OutputPer
On

FeedbackO
n

FeedbackPer
On

LowerPointOut UpperPointOut

FALSE FALSE FALSE 无法设置 (0.0%) 无法设置 (100.0%)
FALSE TRUE FALSE -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
FALSE TRUE TRUE -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
TRUE FALSE FALSE 无法设置 (0.0%) 无法设置 (100.0%)
TRUE TRUE FALSE -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
TRUE TRUE TRUE -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%

如果 OutputPerOn = FALSE  且 FeedbackOn = FALSE，则无法限制输出值。Output_UP 和 
Output_DN 将在 Actuator_H = TRUE 或 Actuator_L = TRUE 时复位。若停止位信号也没出现，

则 Output_UP 和 Output_DN 将在行程时间 
Config.VirtualActuatorLimit × Retain.TransitTime/100 后复位。自 PID_3Step 版本 2.3 起，可

以通过 Config.VirtualActuatorLimit = 0.0 取消激活行程时间的监视和限制。

输出值在 100% 时为 27648，在 -100% 时为 -27648。PID_3Step 必须能够完全关闭阀门。

说明

与两个或多个执行器结合使用  
PID_3 Step 不适合与两个或多个执行器结合使用（例如，在加热/制冷应用中），因为不同

的执行器需要不同的 PID 参数以实现良好的控制响应。 

替代输出值

如果出现错误，PID_3Step 可输出一个替代输出值并将执行器移至变量 SavePosition 中指定

的安全位置。替代输出值必须处于输出值的限值范围内。

监视信号有效性

使用以下参数时，监视其有效性：

• Setpoint
• Input

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• Input_PER
• Input_PER
• Feedback
• Feedback_PER
• Disturbance
• ManualValue
• SavePosition
• Output_PER

监视 PID_3Step 采样时间

理想情况下，采样时间等于调用 OB 的周期时间。PID_3Step 指令测量两次调用之间的时间

间隔。这就是当前采样时间。每次切换工作模式以及初始启动期间，平均值由前 10 个采样

时间构成。当前采样时间与该平均值之间的差值过大时会触发错误 (ErrorBits = 0800h)。
如果存在以下情况，调节期间将发生错误： 
• 新平均值 >= 1.1 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.9 x 原平均值

如果存在以下情况，将在自动模式下发生错误： 
• 新平均值 >= 1.5 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.5 x 原平均值

如果禁用采样时间监视 (CycleTime.EnMonitoring = FALSE)，则也可在 OB1 中调用 
PID_3Step。由于采样时间发生偏离，因此随后必须接受质量较低的控制。

PID 算法的采样时间 
受控系统需要一定的时间来对输出值的变化做出响应。因此，建议不要在每次循环中都计算

输出值。PID 算法的采样时间是两次计算输出值之间的时间。该时间在调节期间进行计算，

并舍入为循环时间的倍数。PID_3Step 的所有其它功能在每次调用时均执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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测量电机转换时间

电机转换时间指的是电机将执行器从关闭状态转为开启状态所需的时间（以秒为单位）。执

行器朝一个方向移动的 长时间为 Config.VirtualActuatorLimit × Retain.TransitTime/100。
PID_3Step 要求电机转换时间尽可能准确，以便获得良好的控制器结果。执行器文档中的数

据包含此类执行器的平均值。针对特定执行器的值可能不同。可以在调试期间测量电机转换

时间。测量电机转换时间期间，不考虑输出值的限值。执行器可行进至上端停止位或下端停

止位。

在计算模拟量输出值和数字量输出值时，会将电机转换时间考虑在内。自动调节和抗饱和行

为期间，需要该时间来确保正常运行。因此，应该将电机转换时间组态为电机将执行器从关

闭状态转换至开启状态所需的值。

如果相关电机转换时间并未影响过程（如使用电磁阀），因此输出值直接且完全影响过程，

则使用 PID_Compact。

控制逻辑

通常，可通过增大输出值来增大过程值。这种做法称为常规控制逻辑。对于制冷和放电控制

系统，可能需要反转控制逻辑。PID_3Step 不使用负比例增益。如果 InvertControl = TRUE，
则不断增大的控制偏差将导致输出值减小。在预调节和精确调节期间还会考虑控制逻辑。 

更改 PID_3Step V2 接口 (S7-1200, S7-1500)
下表显示了 PID_3Step 指令接口中的一些变化。

PID_3Step V1 PID_3Step V2 更改

Input_PER Input_PER 数据类型由字改为整数

Feedback_PER Feedback_PER 数据类型由字改为整数

  Disturbance 新增

Manual_UP Manual_UP 功能

Manual_DN Manual_DN 功能

  ErrorAck 新增

  ModeActivate 新增

Output_PER Output_PER 数据类型由字改为整数

  ManualUPInternal 新增

  ManualDNInternal 新增

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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PID_3Step V1 PID_3Step V2 更改

  CancelTuningLevel 新增

  VirtualActuatorLImit 新增

Config.Loadbackup Loadbackup 重命名

Config.TransitTime Retain.TransitTime 重命名并已添加保持性

GetTransitTime.Start   由 Mode 和 ModeActivate 代替

SUT.CalculateSUTPara
ms

SUT.CalculateParams 重命名

SUT.TuneRuleSUT SUT.TuneRule 重命名

TIR.CalculateTIRPara
ms

TIR.CalculateParams 重命名

TIR.TuneRuleTIR TIR.TuneRule 重命名

Retain.Mode Mode 功能

声明静态输入/输出参数

PID_3Step V2 的输入参数 (S7-1200, S7-1500)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-66    

参数 数据类型 默认值 说明

Setpoint REAL 0.0 PID 控制器在自动模式下的设定值

Input REAL 0.0 用户程序的变量用作过程值的源。 
如果正在使用参数  Input，则必须设置 
Config.InputPerOn = FALSE。

Input_PER INT 0 模拟量输入用作过程值的源。

如果正在使用参数  Input_PER，则必须设置 
Config.InputPerOn = TRUE。

Actuator_H BOOL FALSE 阀门处于上端停止位时的数字位置反馈

如果 Actuator_H = TRUE，表明阀门处于上端停止位，并

且不再向此方向移动。

Actuator_L BOOL FALSE 阀门处于下端停止位时的数字位置反馈 
如果 Actuator_L = TRUE，表明阀门处于下端停止位，并

且不再向此方向移动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 默认值 说明

Feedback REAL 0.0 阀门的位置反馈

如果正在使用参数  Feedback，则必须设置 
Config.FeedbackPerOn = FALSE。

Feedback_PER INT 0 阀门的模拟位置反馈

如果正在使用参数  Feedback_PER，则必须设置 
Config.FeedbackPerOn = TRUE。
根据以下变量标定 Feedback_PER：
• Config.FeedbackScaling.LowerPointIn
• Config.FeedbackScaling.UpperPointIn
• Config.FeedbackScaling.LowerPointOut
• Config.FeedbackScaling.UpperPointOut

Disturbance REAL 0.0 扰动变量或预控制值

ManualEnable BOOL FALSE • 出现 FALSE -> TRUE 沿时会激活“手动模式”，而 
State = 4 和 Mode 保持不变。

只要 ManualEnable = TRUE，便无法通过 
ModeActivate 的上升沿或使用调试对话框来更改工

作模式。

• 出现 TRUE -> FALSE 沿时会激活由 Mode 指定的工作

模式。

建议只使用 ModeActivate 更改工作模式。

ManualValue REAL 0.0 在手动模式下指定阀门的绝对位置。只有在使用 
Output_PER，或位置反馈可用时，才对 ManualValue 进
行评估。

Manual_UP BOOL FALSE • Manual_UP = TRUE
即使正在使用 Output_PER 或位置反馈，阀门也打

开。如果已达到上端停止位，则阀门将不再移动。 
另参见 Config.VirtualActuatorLimit

• Manual_UP = FALSE
如果正在使用 Output_PER 或位置反馈，则阀门移至 
ManualValue。否则阀门不再移动。

如果 Manual_UP 和 Manual_DN 同时设置为 TRUE，则阀

门不移动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 默认值 说明

Manual_DN BOOL FALSE • Manual_DN = TRUE
即使正在使用 Output_PER 或位置反馈，阀门也关

闭。如果已达到下端停止位，则阀门将不再移动。 
另参见 Config.VirtualActuatorLimit

• Manual_DN = FALSE
如果正在使用 Output_PER 或位置反馈，则阀门移至 
ManualValue。否则阀门不再移动。

ErrorAck BOOL FALSE • FALSE -> TRUE 沿
将复位 ErrorBits 和 Warning。

Reset BOOL FALSE 重新启动控制器。

• FALSE -> TRUE 沿
– 切换到“未激活”模式

– 将复位 ErrorBits 和 Warnings。
• 只要 Reset = TRUE， 

– PID_3Step 将保持在“未激活”模式下 (State = 0)。
– 无法通过 Mode 和  ModeActivate 或 

ManualEnable 更改工作模式。

– 无法使用调试对话框。

• TRUE -> FALSE 沿
– 如果 ManualEnable = FALSE，则 PID_3Step 会切

换到保存在 Mode 中的工作模式。

– 如果 Mode = 3，到自动模式的切换是无扰动的。

ModeActivate BOOL FALSE • FALSE -> TRUE 沿
PID_3Step 将切换到保存在 Mode 参数中的工作模式。

PID_3Step V2 的输出参数 (S7-1200, S7-1500)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-67    

参数 数据类型 默认值 说明

ScaledInput REAL 0.0 标定的过程值 
ScaledFeedback REAL 0.0 标定的位置反馈

对于没有位置反馈的执行器，由 ScaledFeedback 指示

的执行器位置非常不精确。这种情况下，

ScaledFeedback 只可用于粗略估计当前位置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类型 默认值 说明

Output_UP BOOL FALSE 用于打开阀门的数字量输出值

如果 Config.OutputPerOn = FALSE，则使用参数 
Output_UP。

Output_DN BOOL FALSE 用于关闭阀门的数字量输出值

如果 Config.OutputPerOn = FALSE，则使用参数 
Output_DN。

Output_PER INT 0 模拟量输出值

如果 Config.OutputPerOn = TRUE，则使用 
Output_PER。
如果将一个阀门用作通过模拟量输出进行触发并使用连

续信号（例如，0...10 V 或 4...20 mA）进行控制的执行

器，则使用 Output_PER。
Output_PER 的值与阀门的目标位置相对应，例如，当

阀门打开 50% 时 Output_PER = 13824。
SetpointLimit_H BOOL FALSE 如果 SetpointLimit_H = TRUE，则说明达到了设定值的

绝对上限 (Setpoint ≥ Config.SetpointUpperLimit)。
此设定值将限制为 Config.SetpointUpperLimit 。

SetpointLimit_L BOOL FALSE 如果 SetpointLimit_L = TRUE，则说明已达到设定值的

绝对下限 (Setpoint ≤ Config.SetpointLowerLimit)。
此设定值将限制为 Config.SetpointLowerLimit 。

InputWarning_H BOOL FALSE 如果 InputWarning_H = TRUE，则说明过程值已达到或

超出警告上限。

InputWarning_L BOOL FALSE 如果 InputWarning_L = TRUE，则说明过程值已经达到

或低于警告下限。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 默认值 说明

State INT 0 State 参数 (页 4823)显示了 PID 控制器的当前工作模

式。可使用输入参数 Mode 和 ModeActivate 处的上升

沿更改工作模式。

• State = 0：未激活

• State = 1：预调节

• State = 2：精确调节

• State = 3：自动模式

• State = 4：手动模式

• State = 5：逼近替代输出值

• State = 6：转换时间测量

• State = 7：错误监视

• State = 8：在监视错误的同时逼近替代输出值

• State = 10：无停止位信号的手动模式

Error BOOL FALSE 如果 Error = TRUE，则此周期内至少有一条错误消息处

于未决状态。

ErrorBits DWORD DW#16#0 ErrorBits 参数 (页 4828)显示了处于未决状态的错误消

息。通过 Reset 或 ErrorAck 的上升沿来保持并复位 
ErrorBits。

参见

模式 V2 的参数状态 (页 4823)
参数 ErrorBits V2 (页 4828)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID-3Step V2 输入/输出参数 (S7-1200, S7-1500)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-68    

参数 数据类型 默认值 说明

Mode INT 4 在模式参数中，指定 PID_3Step 将要切换到的工作模

式。选项包括：

• Mode = 0：未激活

• Mode = 1：预调节

• Mode = 2：精确调节

• Mode = 3：自动模式

• Mode = 4：手动模式

• Mode = 6：转换时间测量

• Mode = 10：无停止位信号的手动模式

工作模式由以下沿激活：

• ModeActivate 的上升沿

• Reset 的下降沿

• ManualEnable 的下降沿

• 如果 RunModeByStartup = TRUE，则冷启动 CPU。
Mode 具有保持性。

有关工作模式的详细说明，请参见模式 V2 的参数状态 
(页 4823)。

PID_3Step V2 的静态变量 (S7-1200, S7-1500)

说明

请仅在“未激活”模式下更改使用 (1) 标识的变量，以防 PID 控制器出现故障。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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以下变量的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

变量 数据类

型

默认值 说明

ManualUpInternal BOOL FALSE 在手动模式下，每次出现上升沿时，阀门都将打开总控制范

围的 5%，或者持续打开 短的电机转换时间。只有在未使

用 Output_PER 和位置反馈时，才会对 ManualUpInternal 进
行评估。此变量用在调试对话框。

ManualDnInternal BOOL FALSE 在手动模式下，每次出现上升沿时，阀门都将关闭总控制范

围的 5%，或者持续关闭 短的电机转换时间。只有在未使

用 Output_PER 和位置反馈时，才会对 ManualDnInternal 进
行评估。此变量用在调试对话框。

ActivateRecoverMode BOOL TRUE ActivateRecoverMode V2 (页 4832) 变量确定错误响应方式。

RunModeByStartup BOOL TRUE CPU 重启后，激活 Mode 参数中的工作模式。

如果 RunModeByStartup = TRUE，PID_3Step 将在 CPU 启动

后以保存在 Mode 参数中的工作模式启动。

如果 RunModeByStartup = FALSE，PID_3Step 在 CPU 启动

后仍保持“未激活”模式下。 
LoadBackUp BOOL FALSE 如果 LoadBackUp = TRUE，则重新加载上一个 PID 参数集。

该设置在 后一次调节前保存。LoadBackUp 自动设置回 
FALSE。

PhysicalUnit INT 0 过程值和设定值的测量单位，例如 ºC 或 ºF。
PhysicalUnit 在编辑器中起到显示作用，对 CPU 中的控制算

法无影响。

通过 Openness API 导入 PID_3Step 时，PhysicalUnit 重置为

默认值。

PhysicalQuantity INT 0 过程值和设定值的物理量，如温度

PhysicalQuantity 在编辑器中起到显示作用，对 CPU 中的控

制算法无影响。

通过 Openness API 导入 PID_3Step 时，PhysicalQuantity 重
置为默认值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

默认值 说明

ErrorBehaviour BOOL FALSE 如果 ErrorBehaviour = FALSE 且发生错误，则阀门会停留在

其当前位置，控制器会直接切换到“未激活”模式或“错误

监视”模式。

如果 ErrorBehaviour = TRUE 且出现了错误，则执行器将移动

到替代输出值对应的位置，并且仅在此时才切换到“未激

活”模式或“错误监视”模式。

如果发生以下错误，将不再能将阀门移动到组态的替代输出

值对应的位置。

• 2000h：Feedback_PER 参数的值无效。

• 4000h：Feedback 参数的值无效。

• 8000h：数字位置反馈期间出错。

• 20000h：变量 SavePosition 的值无效。

Warning DWORD DW#16
#0

Warning 变量 (页 4823)显示自 Reset = TRUE 或 ErrorAck 
=TRUE 以来的警告。Warning 具有保持性。

在删除警告原因前，会一直显示循环警告（如过程值警

告）。一旦其产生原因消失，将自动删除这些警告。非循环

警告（如未发现拐点）会保留且可以像错误一样被删除。

SavePosition REAL 0.0 替代输出值

如果 ErrorBehaviour = TRUE，则在发生错误时执行器移至对

工厂安全的位置。到达替代输出值后，PID_3Step 根据 
ActivateRecoverMode 立即切换工作模式。

允许的取值范围由组态确定。

• Config.FeedbackOn = FALSE 和 Config.OutputPerOn = 
FALSE：
SavePosition = 0.0 或 100.0

• Config.FeedbackOn = TRUE 或 Config.OutputPerOn = 
TRUE：
Config.OutputUpperLimit ≥ SavePosition ≥ 
Config.OutputLowerLimit

CurrentSetpoint REAL 0.0 当前活动的设定值。此值将在调节开始时冻结。

CancelTuningLevel REAL 10.0 调节期间允许的设定值拐点。出现以下情况之前，不会取消

调节：

• Setpoint > CurrentSetpoint + CancelTuningLevel
或

• Setpoint < CurrentSetpoint - CancelTuningLevel

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

默认值 说明

Progress REAL 0.0 百分数形式的调节进度 (0.0 - 100.0)
Config.InputPerOn(1) BOOL TRUE 如果 InputPerOn = TRUE，则使用参数 Input_PER。如果 

InputPerOn = FALSE，则使用参数 Input。
Config.OutputPerOn(1) BOOL FALSE 如果 OutputPerOn = TRUE，则使用参数 Output_PER。如果 

OutputPerOn = FALSE，则将使用 Ouput_UP 和 Output_DN 
参数。

Config.InvertControl(1) BOOL FALSE 反转控制逻辑

如果 InvertControl = TRUE，则不断增大的控制偏差将导致输

出值减小。

Config.FeedbackOn(1) BOOL FALSE 如果 FeedbackOn = FALSE，则会仿真位置反馈。

位置反馈通常在 FeedbackOn = TRUE 时激活。 
Config.FeedbackPerOn(1) BOOL FALSE 仅当 FeedbackOn = TRUE 时，FeedbackPerOn 才有效。

如果 FeedbackPerOn = TRUE，则将模拟量输入用于位置反馈

（Feedback_PER 参数）。

如果 FeedbackPerOn = FALSE，则将 Feedback 参数用于位

置反馈。

Config.ActuatorEndStopO
n(1)

BOOL FALSE 如果 ActuatorEndStopOn = TRUE，则将考虑数字位置反馈 
Actuator_L  和 Actuator_H 。

Config.InputUpperLimit(1) REAL 120.0 过程值的上限

监控 Input 和 Input_PER，以确保符合此限值。

在 I/O 输入中，过程值 大可超出标准范围 18%（过范

围）。因超出“过程值上限”，将不再报告错误。仅识别断

线和短路，然后 PID_3Step 将根据已组态的错误响应方式进

行响应。

InputUpperLimit > InputLowerLimit
Config.InputLowerLimit(1) REAL 0.0 过程值的下限

InputLowerLimit < InputUpperLimit

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.InputUpperWarnin
g(1)

REAL +3.402
822e+3
8

过程值的警告上限

如果设置的 InputUpperWarning 超出了过程值的限值范围，

则所组态的过程值的绝对上限将用作警告上限。 
如果组态的 InputUpperWarning 值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作警告上限。

InputUpperWarning > InputLowerWarning
InputUpperWarning ≤ InputUpperLimit

Config.InputLowerWarnin
g(1)

REAL -3.4028
22e+38

过程值的警告下限

如果设置的 InputLowerWarning 超出了过程值的限值范围，

则所组态的过程值的绝对下限将用作警告下限。 
如果组态的 InputLowerWarning 值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作警告下限。

InputLowerWarning < InputUpperWarning
InputLowerWarning ≥ InputLowerLimit

Config.OutputUpperLimit(1

)
REAL 100.0 输出值的上限

允许以下取值范围：

UpperPointOut ≥ OutputUpperLimit > OutputLowerLimit
更多详细信息，请参见 OutputLowerLimit。

Config.OutputLowerLimit(1

)
REAL 0.0 输出值的下限

允许以下取值范围：

OutputUpperLimit > OutputLowerLimit ≥ LowerPointOut
使用 Output_PER 时，-100％ 的输出值限制对应于值 
Output_PER = -27648；100% 则对应于值 
Output_PER = 27648。
如果 OutputPerOn = FALSE 和 FeedbackOn = FALSE，则不

评估 OutputLowerLimit 和 OutputUpperLimit。
随后，Output_UP 和 Output_DN 在 Actuator_H = TRUE 或 
Actuator_L = TRUE（如果 ActuatorEndStopOn = TRUE）或

经过 Config.VirtualActuatorLimit * Retain.TransitTime/100 
（如果 ActuatorEndStopOn = FALSE）的行程时间后复位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.SetpointUpperLimit
(1)

REAL +3.402
822e+3
8

设定值的上限

如果设置的 SetpointUpperLimit 超出了过程值的限值范围，

则所组态的绝对过程值上限将预分配为设定值的上限。 
如果组态的 SetpointUpperLimit  值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作设定值的上限。

Config.SetpointLowerLimit
(1)

REAL - 
3.4028
22e+38

设定值的下限

如果设置的 SetpointLowerLimit  超出了过程值的限值范围，

则所组态的绝对过程值下限将预分配为设定值的下限。

如果设置的 SetpointLowerLimit  值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作设定值的下限。 
Config.MinimumOnTime(1) REAL 0.0 短 ON 时间

伺服驱动器必须开启的 短时间（以秒为单位）。

只有在使用 Output_UP 和 Output_DN 的情况下 
(Config.OutputPerOn = FALSE)，Config.MinimumOnTime 
才有效。

Config.MinimumOffTime(1) REAL 0.0 短 OFF 时间

伺服驱动器必须关闭的 短时间（以秒为单位）。

只有在使用 Output_UP 和 Output_DN 的情况下 
(Config.OutputPerOn = FALSE)，Config.MinimumOffTime 
才有效。

Config.VirtualActuatorLimi
t(1)

REAL 150.0 如果所有以下条件都已满足，则执行器朝一个方向移动的

长时间为 VirtualActuatorLimit × Retain.TransitTime/100 并
且将输出警告 2000h：
• Config.OutputPerOn = FALSE
• Config.ActuatorEndStopOn = FALSE
• Config.FeedbackOn = FALSE 
如果 Config.OutputPerOn = FALSE 且 
Config.ActuatorEndStopOn = TRUE 或者 
Config.FeedbackOn = TRUE，则仅输出警告 2000h。
如果 Config.OutputPerOn = TRUE，则将不考虑 
VirtualActuatorLimit。
自 PID_3Step 版本 2.3 起，可以通过 
Config.VirtualActuatorLimit = 0.0 取消激活行程时间的监视

和限制。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.InputScaling.Upper
PointIn(1)

REAL 27648.
0

标定的 Input_PER 上限

根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

InputScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.InputScaling.Lower
PointIn(1)

REAL 0.0 标定的 Input_PER 下限

根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

InputScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.InputScaling.Upper
PointOut(1)

REAL 100.0 标定的过程上限值 
根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

InputScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.InputScaling.Lower
PointOut(1)

REAL 0.0 标定的过程下限值

根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

InputScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.FeedbackScaling.U
pperPointIn(1)

REAL 27648.
0

标定的 Feedback_PER 上限

根据以下两个值对将 Feedback_PER 转换为百分数：

FeedbackScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.FeedbackScaling.L
owerPointIn(1)

REAL 0.0 标定的 Feedback_PER 下限

根据以下两个值对将 Feedback_PER 转换为百分数：

FeedbackScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.FeedbackScaling.U
pperPointOut(1)

REAL 100.0 上端停止位

根据以下两个值对将 Feedback_PER 转换为百分数：

FeedbackScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。
允许的取值范围由组态确定。

• FeedbackOn = FALSE：
UpperPointOut = 100.0

• FeedbackOn = TRUE：
UpperPointOut = 100.0 或 0.0
UpperPointOut ≠ LowerPointOut

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.FeedbackScaling.L
owerPointOut(1)

REAL 0.0 下端停止位

根据以下两个值对将 Feedback_PER 转换为百分数：

FeedbackScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。
允许的取值范围由组态确定。

• FeedbackOn = FALSE：
LowerPointOut = 0.0

• FeedbackOn = TRUE：
LowerPointOut = 0.0 或 -100.0
LowerPointOut ≠ UpperPointOut

GetTransitTime.InvertDire
ction

BOOL FALSE 如果 InvertDirection = FALSE，则阀门将完全打开、关闭，

然后再重新打开，以确定阀门转换时间。

如果 InvertDirection = TRUE，阀门会完全关闭，打开，然后

再次关闭。

GetTransitTime.SelectFeed
back

BOOL FALSE 如果 SelectFeedback = TRUE，则转换时间测量中将考虑 
Feedback_PER 或 Feedback。
如果 SelectFeedback = FALSE，则转换时间测量中将考虑 
Actuator_H 和 Actuator_L。

GetTransitTime.State INT 0 转换时间测量的当前阶段

• State = 0：未激活

• State = 1：完全打开阀门

• State = 2：完全关闭阀门

• State = 3：将阀门移至目标位置 (NewOutput)
• State = 4：成功完成转换时间测量

• State = 5：已取消转换时间测量

GetTransitTime.NewOutp
ut

REAL 0.0 使用位置反馈时转换时间测量的目标位置

目标位置必须介于“上端停止位”和“下端停止位”之间。

NewOutput 与 ScaledFeedback 之间的差值必须至少是允许

控制范围的 50%。

CycleTime.StartEstimation BOOL TRUE 如果 StartEstimation = TRUE，则开始测量 PID_3Step 采样时

间。一旦测量完成，CycleTime.StartEstimation = FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

默认值 说明

CycleTime.EnEstimation BOOL TRUE 如果 EnEstimation = TRUE，则计算 PID_3Step 采样时间。

如果 CycleTime.EnEstimation = FALSE，则不计算 
PID_3Step 采样时间，并且您需要手动更正 CycleTime.Value 
的组态。

CycleTime.EnMonitoring BOOL TRUE 如果 EnMonitoring = TRUE，则监视 PID_3Step 采样时间。

如果无法在采样时间内执行 PID_3Step，将输出错误 0800h 
并且工作模式将发生更改。 ActivateRecoverMode 和  
ErrorBehaviour 可确定切换为哪种工作模式。 
如果 EnMonitoring = FALSE，则不会监视 PID_3Step 采样时

间，不会输出错误 0800h，也不会切换工作模式。

CycleTime.Value(1) REAL 0.1 PID_3Step 采样时间（以秒为单位）

CycleTime.Value 会自动确定，通常等于调用 OB 的周期时

间。

CtrlParamsBackUp.SetByU
ser

BOOL FALSE 保存的 Retain.CtrlParams.SetByUser 的值

LoadBackUp = TRUE 时，可以从 CtrlParamsBackUp 结构中

重新加载值。

CtrlParamsBackUp.Gain REAL 1.0 保存的比例增益

CtrlParamsBackUp.Ti REAL 20.0 保存的积分时间（以秒为单位）

CtrlParamsBackUp.Td REAL 0.0 保存的微分作用时间（以秒为单位）

CtrlParamsBackUp.TdFiltR
atio

REAL 0.2 保存的微分延时系数

CtrlParamsBackUp.PWeigh
ting

REAL 1.0 保存的比例作用权重

CtrlParamsBackUp.DWeigh
ting

REAL 1.0 保存的微分作用权重

CtrlParamsBackUp.Cycle REAL 1.0 保存的 PID 算法的采样时间（以秒为单位）

CtrlParamsBackUp.InputD
eadBand

REAL 0.0 保存的控制偏差的死区宽度

PIDSelfTune.SUT.Calculate
Params

BOOL FALSE 受控系统的属性在调节期间保存。如果 CalculateParams = 
TRUE，PID 参数都将根据这些属性进行重新计算。将使用 
TuneRule 中设置的方法计算 PID 参数。计算后，

CalculateParams 将设置为 FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.SUT.TuneRule INT 1 预调节期间用于计算参数的方法：

• SUT.TuneRule = 0：PID 快速 I（与 SUT.TuneRule =1 相
比，控制响应速度更快，输出值的幅度更大）

• SUT.TuneRule = 1：PID 慢速 I（与 SUT.TuneRule = 0 相
比，控制响应速度较慢，输出值的幅度较小）

• SUT.TuneRule = 2：Chien、Hrones 和 Reswick PID
• SUT.TuneRule = 3：Chien、Hrones、Reswick PI
• SUT.TuneRule = 4：PID 快速 II（与 SUT.TuneRule = 5 相

比，控制响应速度更快，输出值的幅度更大）

• SUT.TuneRule = 5：PID 慢速 II（与 SUT.TuneRule = 4 相
比，控制响应速度较慢，输出值的幅度较小）

方法 SUT.TuneRule = 0 和 1 与方法 SUT.TuneRule = 4 和 5 的
唯一区别在于比例增益的计算：

当 SUT.TuneRule = 0 和 1 时，会根据过程的补偿时间计算比

例增益。当 SUT.TuneRule = 4 和 5 时，会根据过程的延迟时

间计算比例增益。

与 SUT.TuneRule = 0 和 1 相比，SUT.TuneRule = 4 和 5 时，

返回的比例增益值更大，因此控制响应速度更快，输出值的

幅度更大。

PIDSelfTune.SUT.State INT 0 SUT.State 变量指示当前的预调节阶段：

• State = 0：初始化预调节

• State = 50：确定无位置反馈的起始位置

• State = 100：计算标准偏差

• State = 200：查找拐点

• State = 300：确定上升时间

• State = 9900：预调节成功

• State = 1：预调节未成功

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.RunIn BOOL FALSE 利用 RunIn 变量，您可以指定无需预调节也可执行精确调节。

• RunIn = FALSE
在未激活模式或手动模式下启动精确调节时，将启动预调

节。 
如果精确调节在自动模式下启动，系统将使用现有的 PID 
参数来控制设定值。 
之后才会启动精确调节。如果无法实现预调节，

PID_3Step 将切换到调节开始时的模式。

• RunIn = TRUE
将跳过预调节，PID_3Step 会尝试利用 小或 大输出值

达到设定值。这可能会增加超调量。之后才会启动精确调

节。

精确调节后，RunIn 将设置为 FALSE。
PIDSelfTune.TIR.CalculateP
arams

BOOL FALSE 受控系统的属性在调节期间保存。如果 CalculateParams = 
TRUE，PID 参数都将根据这些属性进行重新计算。将使用 
TuneRule 中设置的方法计算 PID 参数。计算后，

CalculateParams 将设置为 FALSE。
PIDSelfTune.TIR.TuneRule INT 0 精确调节期间用于计算参数的方法：

• TIR.TuneRule = 0：PID 自动

• TIR.TuneRule = 1：PID 快速（与 TIR.TuneRule = 2 相比，

控制响应速度更快，输出值的幅度更大）

• TIR.TuneRule = 2：PID 慢速（与 TIR.TuneRule = 1 相比，

控制响应速度较慢，输出值的幅度较小）

• TIR.TuneRule = 3：Ziegler-Nichols PID
• TIR.TuneRule = 4：Ziegler-Nichols PI
• TIR.TuneRule = 5：Ziegler-Nichols P
要通过 TIR.CalculateParams 和 TIR.TuneRule = 0、1 或 2 重
复计算 PID 参数，也必须通过 TIR.TuneRule = 0、1 或 2 执行

了先前的精确调节。

否则，将使用 TIR.TuneRule = 3。
始终可以通过 TIR.CalculateParams 和 TIR.TuneRule = 3、4 
或 5 重新计算 PID 参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.State INT 0 TIR.State 变量指示当前的精确调节阶段：

• State = -100：无法进行精确调节。将首先执行预调节。

• State = 0：初始化精确调节

• State = 200：计算标准偏差

• State = 300：尝试利用 大或 小输出值达到设定值

• State = 400：尝试使用现有 PID 参数达到设定值（如果预

调节成功）

• State = 500：确定波动并计算参数

• State = 9900：精确调节已成功

• State = 1：精确调节未成功

Retain.TransitTime(1) REAL 30.0 电机转换时间（以秒为单位）

起动驱动器将阀门从关闭状态移至开启状态所需的时间（以

秒为单位）。 
TransitTime 具有保持性。

Retain.CtrlParams.SetByUs
er(1)

BOOL FALSE 如果 SetByUser = FALSE，PID 参数将自动确定并且 
PID_3Step 将在输出值中存在死区的情况下运行。死区宽度

将在调节期间根据输出值的标准差计算得出并保存到 
Retain.CtrlParams.OutputDeadBand 中。

如果 SetByUser = TRUE，PID 参数将手动输入并且 PID_3 
Step 将在输出值中不存在死区的情况下运行。

Retain.CtrlParams.OutputDeadBand = 0.0
SetByUser 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Gain(1) REAL 1.0 有效的比例增益

要反转控制逻辑，使用 Config.InvertControl 变量。Gain 上
的负值也会反转控制逻辑。我们建议您仅使用 InvertControl 
设置控制逻辑。如果 InvertControl = TRUE 且 Gain < 0.0，则

控制逻辑也会反转。

Gain 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Ti(1) REAL 20.0 • Ti > 0.0：有效的积分时间（以秒为单位）

• Ti = 0.0：积分作用取消激活

Ti 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Td(1) REAL 0.0 • Td > 0.0：有效的微分作用时间（以秒为单位）

• Td = 0.0：微分作用取消激活

Td 具有保持性。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

默认值 说明

Retain.CtrlParams.TdFiltRa
tio(1)

REAL 0.2 有效的微分延时系数

微分延迟系数用于延迟微分作用的生效。 
微分延迟 = 微分作用时间 × 微分延迟系数

• 0.0：微分作用仅在一个周期内有效，因此几乎不产生影

响。

• 0.5：实践证明，该值对具有一个主时间常数的受控系统

很有效。

• > 1.0：系数越大，微分作用的生效时间延迟越久。

TdFiltRatio 具有保持性。

Retain.CtrlParams.PWeight
ing(1)

REAL 1.0 有效的比例作用权重

比例作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：应对设定值变化的比例作用完全有效

• 0.0：应对设定值变化的比例作用无效

当过程值变化时，比例作用始终完全有效。

PWeighting 具有保持性。

Retain.CtrlParams.DWeigh
ting(1)

REAL 1.0 有效的微分作用权重

微分作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：设定值变化时微分作用完全有效

• 0.0：设定值变化时微分作用不生效

当过程值变化时，微分作用始终完全有效。 
DWeighting 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Cycle(1) REAL 1.0 PID 算法的有效采样时间（以秒为单位），舍入为调用 OB 的
周期时间的整数倍。

Cycle 具有保持性。

Retain.CtrlParams.InputDe
adBand(1)

REAL 0.0 控制偏差的死区宽度

InputDeadBand 具有保持性。

参见

模式 V2 的参数状态 (页 4823)
变量 ActivateRecoverMode V2 (页 4832)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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模式 V2 的参数状态 (S7-1200, S7-1500)

参数的相关性

State 参数显示了 PID 控制器的当前工作模式。您无法更改 State 参数。 
当 ModeActivate 出现上升沿时，PID_3Step 将切换到保存在 Mode 输入/输出参数中的工作

模式。

CPU 启动或从 Stop 切换为 RUN 模式时，PID_3Step 将以保存在 Mode 参数中的工作模式启动。

要使 PID_3Step 保持在“未激活”模式下，应设置 RunModeByStartup = FALSE。

值的含义

State 工作模式说明

0 未激活

控制器关闭，且不再更改阀门位置。

从非活动模式到自动模式的切换是无扰动的。

1 预调节

预调节可确定对输出值脉冲的过程响应，并搜索拐点。根据受控系统的 大上升速率与死时间

计算 PID 参数。可在执行预调节和精确调节时获得 佳 PID 参数。

预调节的要求：

• 已对电机转换时间进行了组态或测量。

• 未激活 (State = 0)、手动模式 (State = 4) 或自动模式 (State = 3)
• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 设定值和过程值均在组态的限值范围内。

过程值越稳定，PID 参数就越容易计算，结果的精度也会越高。只要过程值的上升速率明显高于

噪声，就可以容忍过程值的噪声。 可能的情况是处于工作模式“未激活”和“手动模式”下。

设定值在变量 CurrentSetpoint 中冻结。出现以下情况时，调节将取消：

• Setpoint > CurrentSetpoint + CancelTuningLevel
或

• Setpoint < CurrentSetpoint - CancelTuningLevel
重新计算 PID 参数之前将对其进行备份并且可使用 LoadBackUp 重新激活这些参数。 
预调节成功后，控制器将切换到自动模式。如果预调节未成功，则工作模式的切换取决于 
ActivateRecoverMode 和 ErrorBehaviour。
预调节阶段通过 SUT.State 变量来指示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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State 工作模式说明

2 精确调节

精确调节将使过程值出现恒定受限的振荡。根据该振荡的幅度和频率重新计算 PID 参数。精确

调节得出的 PID 参数通常比预调节得出的 PID 参数具有更好的主控和扰动特性。可在执行预调节

和精确调节时获得 佳 PID 参数。

PID_3Step 将自动尝试生成大于过程值噪声的振荡。过程值的稳定性对精确调节的影响非常小。 
设定值在变量 CurrentSetpoint 中冻结。出现以下情况时，调节将取消：

• Setpoint > CurrentSetpoint + CancelTuningLevel
或

• Setpoint < CurrentSetpoint - CancelTuningLevel
精确调节前会备份 PID 参数。可以使用 LoadBackUp 重新激活这些参数。 
精确调节的要求：

• 已对电机转换时间进行了组态或测量。

• 设定值和过程值均在组态的限值范围内。

• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 自动模式 (State = 3)、未激活模式 (State = 0) 或手动模式 (State = 4)
在以下模式下启动精确调节时，具体情况如下所述：

• 自动模式 (State = 3)
如果希望通过调节来改进现有 PID 参数，请在自动模式下启动精确调节。

PID_3Step 将使用现有的 PID 参数控制系统，直到控制回路已稳定并且精确调节的要求得到

满足为止。之后才会启动精确调节。

• 未激活模式 (State = 0) 或手动模式 (State = 4)
如果满足预调节的要求，则启动预调节。已确定的 PID 参数将用于控制，直到控制回路已稳

定并且精确调节的要求得到满足为止。

如果 PIDSelfTune.TIR.RunIn = TRUE，则将跳过预调节，并将尝试利用 小或 大输出值来达

到设定值。这可能会增加超调量。随后将自动启动精确调节。

精确调节成功后，控制器将切换到自动模式。如果精确调节未成功，则工作模式的切换取决于 
ActivateRecoverMode 和 ErrorBehaviour。
精确调节阶段使用 TIR.State 变量来指示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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State 工作模式说明

3 自动模式

在自动模式下，PID_3Step 会按照指定的参数来控制受控系统。

如果满足下列要求之一，则控制器将切换到自动模式：

• 预调节成功完成

• 精确调节成功完成

• Mode 输入/输出参数更改为值 3 并且 ModeActivate 出现上升沿。

从自动模式到手动模式的切换只有在调试编辑器中执行时，才是无扰动的。

自动模式下会考虑 ActivateRecoverMode 变量。

4 手动模式

在手动模式下，在 Manual_UP 和 Manual_DN 参数或 ManualValue 参数中指定手动输出值。在

发生错误时执行器是否可移动到输出值的情况将在 ErrorBits 参数中说明。

还可以使用 ManualEnable = TRUE 来激活该工作模式。建议只使用 Mode 和 ModeActivate 更改

工作模式。

从手动模式到自动模式的切换是无扰动的。错误未决时也可使用手动模式。

5 逼近替代输出值

如果 Errorbehaviour = TRUE 且 ActivateRecoverMode = FALSE.，则出现错误时会激活该工作模

式。

PID_3Step 将执行器移动到替代输出值位置，然后更改为“未激活”模式。

6 转换时间测量

电机将阀门从闭合状态完全打开的所需时间已确定。

当设置 Mode = 6 和 ModeActivate = TRUE 时，将激活此工作模式。

如果使用停止位信号测量转换时间，则阀门将从当前位置完全打开、完全关闭然后再次完全打

开。如果 GetTransitTime.InvertDirection = TRUE，将反转此行为。

如果使用位置反馈测量转换时间，那么会将执行器从其当前位置移至目标位置。

测量转换时间期间，不考虑输出值的限值。执行器可行进至上端停止位或下端停止位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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State 工作模式说明

7 错误监视

控制算法关闭，并且不再更改阀门的位置。

出现错误时会激活该工作模式而不激活“未激活”模式。 
必须满足以下所有条件：

• 自动模式 (Mode = 3)
• Errorbehaviour = FALSE
• ActivateRecoverMode = TRUE
• 已出现一个或多个错误，并且 ActivateRecoverMode (页 4832) 生效。

当错误不再处于未决状态时，PID_3Step 切换回自动模式。 
8 在监视错误的同时逼近替代输出值

出现错误时将激活该工作模式，而不是“逼近替代输出值”模式。PID_3Step 会将执行器移动到

替代输出值，然后切换到“错误监视”模式。

必须满足以下所有条件：

• 自动模式 (Mode = 3)
• Errorbehaviour = TRUE
• ActivateRecoverMode = TRUE
• 已出现一个或多个错误，并且 ActivateRecoverMode (页 4832) 生效。

当错误不再处于未决状态时，PID_3Step 切换回自动模式。

10 无停止位信号的手动模式

即使 Config.ActuatorEndStopOn = TRUE，也不会考虑停止位信号。输出值的限值将不予考虑。

否则，PID_3Step 将与手动模式下的行为相同。

ENO 特性

如果 State = 0，那么 ENO = FALSE。
如果 State ≠ 0，那么 ENO = TRUE。 

在调试期间自动切换工作模式

预调节或精确调节成功后，将激活自动模式。下表显示了成功预调节期间 Mode 和 State 的
更改方式。

周期编号 Mode State 操作

0 4 4 设置 Mode = 1
1 1 4 设置 ModeActivate = TRUE

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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周期编号 Mode State 操作

1 4 1 State 的值保存在模式参数中

启动预调节功能

n 4 1 预调节成功完成

n 3 3 启动自动模式

PID_3Step 将在出现错误时自动切换工作模式。下表显示了出现错误的预调节期间 Mode 和 
State 的更改方式。 

周期编号 Mode State 操作

0 4 4 设置 Mode = 1
1 1 4 设置 ModeActivate = TRUE
1 4 1 State 的值保存在模式参数中

启动预调节功能

n 4 1 取消预调节

n 4 4 启动手动模式

如果 ActivateRecoverMode = TRUE，将激活保存在 Mode 参数中的工作模式。在开始转换时

间测量、预调节或精确调节时，PID_3Step 已将 State 的值保存在 Mode 输入/输出参数中。

因此 PID_3Step 会切换到转换时间测量开始时或调节开始时的工作模式。

如果 ActivateRecoverMode = FALSE，将激活“未激活”或“逼近替代输出值”模式。

测量转换时间后自动切换工作模式

如果 ActivateRecoverMode = TRUE，在成功测量转换时间后，将激活保存在 Mode 参数中的

工作模式。 
如果 ActivateRecoverMode = FALSE，在成功测量转换时间后，系统将切换到“未激活”工

作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在自动模式中自动切换工作模式

PID_3Step 将在出现错误时自动切换工作模式。下图说明了 ErrorBehaviour 和 
ActivateRecoverMode 对工作模式切换的影响。

出现错误时自动切换工作模式。

完成当前操作后自动切换工作模式。

当错误不再处于未决状态时，自动切换工作模式。

参见

变量 ActivateRecoverMode V2 (页 4832)
参数 ErrorBits V2 (页 4828)

参数 ErrorBits V2 (S7-1200, S7-1500)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 ErrorBits 的值。例如，显示 
ErrorBits = 0003h 表示错误 0001h 和 0002h 同时处于待决状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果存在位置反馈，则 PID_3Step 使用 ManualValue 作为手动模式下的输出值。Errorbits = 
10000h 除外。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000 没有任何错误。

0001 参数“Input”超出了过程值限值的范围。

• Input > Config.InputUpperLimit 或
• Input < Config.InputLowerLimit
如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 保持自动

模式。

如果在错误发生前已激活预调节、精确调节或转换时间测量模式，并且 ActivateRecoverMode 
= TRUE 已激活，则 PID_3Step 将切换到保存在 Mode 参数中的工作模式。

0002 参数“Input_PER”的值无效。请检查模拟量输入是否有处于未决状态的错误。

如果在错误发生之前自动模式已激活并且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 将切

换到“在监视错误的同时逼近替代输出值”或“错误监视”模式。当错误不再处于未决状态

时，PID_3Step 切换回自动模式。

如果在错误发生前已激活预调节、精确调节或转换时间测量模式，并且 ActivateRecoverMode 
= TRUE 已激活，则 PID_3Step 将切换到保存在 Mode 参数中的工作模式。

0004 精确调节期间出错。过程值无法保持振荡状态。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

0010 调节期间设定值发生更改。

可在 CancelTuningLevel 变量中设置允许的设定值波动。 
如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

0020 精确调节期间不允许预调节。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 保持在精确调节模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0080 预调节期间出错。未正确组态输出值限制或过程值未按预期响应。

请确保：

• 输出值的限值已正确组态且匹配控制逻辑。

• 可以更改输出值，使过程值接近设定值。在预调节启动之前，输出值尚未受到相应输出值

限值的限制，并且执行器尚未到达相应的停止位。

示例：在正常控制逻辑和低于设定值的过程值条件下，在预调节启动前，输出值不得达到

上限，且执行器不得达到上端停止位。

• 在预调节启动之前，过程值未显示出强烈的振荡。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

0100 精确调节期间的错误导致生成无效参数。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

0200 参数“Input”的值无效：值的数字格式无效。

如果在错误发生之前自动模式已激活并且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 将切

换到“在监视错误的同时逼近替代输出值”或“错误监视”模式。当错误不再处于未决状态

时，PID_3Step 切换回自动模式。

如果在错误发生前已激活预调节、精确调节或转换时间测量模式，并且 ActivateRecoverMode 
= TRUE 已激活，则 PID_3Step 将切换到保存在 Mode 参数中的工作模式。

0400 输出值计算失败。请检查 PID 参数。

如果在错误发生之前自动模式已激活并且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 将切

换到“在监视错误的同时逼近替代输出值”或“错误监视”模式。当错误不再处于未决状态

时，PID_3Step 切换回自动模式。

如果在错误发生前已激活预调节、精确调节或转换时间测量模式，并且 ActivateRecoverMode 
= TRUE 已激活，则 PID_3Step 将切换到保存在 Mode 参数中的工作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0800 采样时间错误：未在周期中断 OB 的采样时间内调用 PID_3Step。
建议在无条件的循环中断 OB 中调用 PID_3Step，并通过 Mode 参数处的工作模式将其激活或

停用。有条件调用或 OB1 中的调用会对控制质量产生负面影响。 
可以使用 CycleTime.EnMonitoring = FALSE 禁用对采样时间的监视。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 保持自动

模式。

如果在错误发生前已激活预调节、精确调节或转换时间测量模式，并且 ActivateRecoverMode 
= TRUE 已激活，则 PID_3Step 将切换到保存在 Mode 参数中的工作模式。 
如果在使用 PLCSIM 进行仿真期间出现该错误，请参见 AUTOHOTSPOT 下的说明。

1000 参数“Setpoint”的值无效：值的数字格式无效。

如果在错误发生之前自动模式已激活并且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 将切

换到“在监视错误的同时逼近替代输出值”或“错误监视”模式。当错误不再处于未决状态

时，PID_3Step 切换回自动模式。

如果在错误发生前已激活预调节、精确调节或转换时间测量模式，并且 ActivateRecoverMode 
= TRUE 已激活，则 PID_3Step 将切换到保存在 Mode 参数中的工作模式。

2000 Feedback_PER 参数的值无效。 
请检查模拟量输入是否有处于未决状态的错误。 
执行器无法移动到替代输出值，并且将保持当前位置。在手动模式下，仅可通过 Manual_UP 
和 Manual_DN 更改执行器的位置，而不可通过 ManualValue 更改。

如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_3Step 切换回自动模式。 
如果在错误发生前已激活预调节、精确调节或转换时间测量模式，并且 ActivateRecoverMode 
= TRUE 已激活，则 PID_3Step 将切换到保存在 Mode 参数中的工作模式。

4000 Feedback 参数的值无效。值的数字格式无效。 
执行器无法移动到替代输出值，并且将保持当前位置。在手动模式下，仅可通过 Manual_UP 
和 Manual_DN 更改执行器的位置，而不可通过 ManualValue 更改。

如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_3Step 切换回自动模式。

如果在错误发生前已激活预调节、精确调节或转换时间测量模式，并且 ActivateRecoverMode 
= TRUE 已激活，则 PID_3Step 将切换到保存在 Mode 参数中的工作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

8000 数字位置反馈出现错误。Actuator_H = TRUE 和 Actuator_L = TRUE。 
执行器无法移动到替代输出值，并且将保持当前位置。此状态下无法进入手动模式。

为了从此状态移动执行器，必须取消激活“执行器停止位”(Config.ActuatorEndStopOn = 
FALSE) 或者切换到无停止位信号的手动模式 (Mode = 10)。
如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_3Step 切换回自动模式。

如果在错误发生前已激活预调节、精确调节或转换时间测量模式，并且 ActivateRecoverMode 
= TRUE 已激活，则 PID_3Step 将切换到保存在 Mode 参数中的工作模式。

10000 ManualValue 参数的值无效。值的数字格式无效。

执行器无法移动到手动值，并且将保持当前位置。 
在 ManualValue 中指定一个有效值或者在手动模式下通过 Manual_UP 和 Manual_DN 移动执

行器。

20000 变量 SavePosition 的值无效。值的数字格式无效。

执行器无法移动到替代输出值，并且将保持当前位置。

40000 Disturbance 参数的值无效。值的数字格式无效。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 Disturbance 将设置

为零。PID_3Step 保持自动模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_3Step 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。如果当前阶段中的 Disturbance 对输出值无

影响，则不会取消调节。

转换时间测量期间错误没有影响。 

变量 ActivateRecoverMode V2 (S7-1200, S7-1500)
ActivateRecoverMode 变量确定错误响应方式。 Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。 
当错误不再处于未决状态时，Error = FALSE。 ErrorBits 参数显示发生的具体错误。 

注意

您的系统可能已损坏。

如果 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_3Step 保持自动模式，即使超过过程值的限值。 
这可能损坏您的系统。 
必须组态受控系统在出现错误时如何作出响应以避免系统损坏。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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自动模式

ActivateReco
verMode

说明

FALSE 出现错误时，PID_3Step 将切换到“未激活”模式或“逼近替代输出值”模式。 只能通过 
Reset 的下降沿或 ModeActivate 的上升沿激活控制器。

TRUE 如果在自动模式下频繁出现错误，则该设置会对控制响应产生负面影响，这是由于发生每个

错误时，PID_3Step 在计算的输出值和替代输出值之间切换导致。 这种情况下，检查 ErrorBits 
参数并消除错误原因。

如果发生一个或多个下列错误，则 PID_3Step 停留在自动模式下：

• 0001h： 参数“Input”超出了过程值限值的范围。

• 0800h： 采样时间错误

• 40000h：Disturbance 参数的值无效。

如果发生一个或更多以下错误，PID_3Step 将切换到“在监视错误的同时逼近替代输出值”

模式或“错误监视”模式：

• 0002h： Input_PER 参数的值无效。

• 0200h： Input 参数的值无效。

• 0400h： 输出值计算失败。

• 1000h： Setpoint 参数的值无效。

如果发生一个或多个下列错误，则 PID_3Step 将不再移动执行器：

• 2000h： Feedback_PER 参数的值无效。

• 4000h： Feedback 参数的值无效。

• 8000h： 数字位置反馈期间出错。

• 20000h： 变量 SavePosition 的值无效。 值的数字格式无效。

该特性与 ErrorBehaviour 无关。 
当错误不再处于未决状态时，PID_3Step 切换回自动模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4833



预调节、精确调节和转换时间测量

ActivateReco
verMode

说明

FALSE 出现错误时，PID_3Step 将切换到“未激活”模式或“逼近替代输出值”模式。 只能通过 
Reset 的下降沿或 ModeActivate 的上升沿激活控制器。 
在成功测量转换时间后，控制器更改为“未激活”模式。

TRUE 如果发生下列错误，PID_3Step 将保持在激活模式：

• 0020h： 精确调节期间不允许预调节。

以下错误将被忽略：

• 10000h： ManualValue 参数的值无效。

• 20000h： 变量 SavePosition 的值无效。

出现其它错误时，PID_3Step 将取消调节并切换到调节开始时的模式。

手动模式

手动模式下 ActivateRecoverMode 无效。

参见

PID_3Step V2 的静态变量 (页 4810)
模式 V2 的参数状态 (页 4823)

变量 Warning V2 (S7-1200, S7-1500)
如果多个警告同时处于待决状态，将通过二进制加法显示它们的值。 例如，显示警告 0005h 
表示警告 0001h 和 0004h 同时处于待决状态。

Warning
 (DW#16#...)

说明

0000 无警告处于待决状态。

0001 预调节期间未发现拐点。

0004 设定值被限制为组态的限值。 
0008 在所选计算方法中未定义所有必要的受控系统属性。 而是使用 TIR.TuneRule = 3 方法计算 PID 

参数。

0010 由于 Reset = TRUE 或 ManualEnable = TRUE，无法更改工作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Warning
 (DW#16#...)

说明

0020 调用 OB 的循环时间会限制 PID 算法的采样时间。 
通过缩短 OB 循环时间来改进结果。

0040 过程值超出其警告限值之一。

0080 Mode 的值无效。 工作模式不变。

0100 手动值被限制为控制器输出的限值。

0200 不支持指定的调节规则。 不计算任何 PID 参数。

0400 由于执行器设置与所选的测量方法不匹配，无法测量转换时间。 
0800 当前位置与新输出值之差太小，无法用于转换时间测量。 这可能产生错误结果。 当前输出

值与新输出值之差必须至少是整个控制范围的 50%。

1000 无法达到替代输出值，因为它超出了输出值限值。

2000 执行器已在一个方向上移动超过 Config.VirtualActuatorLimit × Retain.TransitTime。 检查执

行器是否已达到停止位信号。

以下警告在消除问题的原因后即被删除：

• 0001h
• 0004h
• 0008h
• 0040h
• 0100h
• 2000h
所有其它警告均在 Reset 或 ErrorAck 出现上升沿时清除。

PID_3Step V1 (S7-1200)

PID_3Step V1 说明 (S7-1200)

说明   
使用 PID_3Step 指令可对具有阀门自调节的 PID 控制器或具有积分行为的执行器进行组态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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存在下列工作模式：

• 未激活

• 预调节

• 精确调节

• 自动模式

• 手动模式

• 逼近替代输出值

• 转换时间测量

• 在监视错误的同时逼近替代输出值

• 错误监视

有关工作模式的详细信息，请参见 State 参数。

PID 算法

PID_3Step 是一种具有抗积分饱和功能并且能够对比例作用和微分作用进行加权的 PIDT1 控
制器。采用以下方程来计算输出值。

Δ y  =  K
p 
 · s  ·  (w - x) + (c · w - x)[ (b · w - x) +

1

T
I 
 ·

  
s

T
D 

· s

a · T
D
 · s + 1

]

Δy PID 算法的输出值

Kp 比例增益

s 拉普拉斯运算符

b 比例作用权重

w 设定值

x 过程值

TI 积分作用时间

a 微分延迟系数 (T1 = a × TD)
TD 微分作用时间

c 微分作用权重
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不带位置反馈的方框图
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带位置反馈的方框图
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带抗积分饱和的 PIDT1 的方框图

调用

以调用 OB 的循环时间的恒定时间间隔（ 好在循环中断 OB 中）调用 PID_3Step。

下载到设备

仅当完全下载 PID_3Step 后，才能更新保持性变量的实际值。

AUTOHOTSPOT

启动

CPU 启动时，PID_3Step 以上次激活的操作模式启动。要使 PID_3Step 保持在“未激活”模

式下，应设置 RunModeByStartup = FALSE。

对错误的响应

如果出现错误，将在 Error 参数中输出。使用 ErrorBehaviour 和 ActivateRecoverMode 变量

组态 PID_3Step 的响应。 

ErrorBeh
aviour

ActivateRec
overMode

执行器设置组态

将 Output 设置为

响应

0 FALSE 当前输出值 切换到“未激活”模式 (Mode = 0)
0 TRUE 错误未决时的当前输出值 切换到“错误监视”模式 (Mode = 7)

指令
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ErrorBeh
aviour

ActivateRec
overMode

执行器设置组态

将 Output 设置为

响应

1 FALSE 替代输出值 切换到“逼近替代输出值”模式 
(Mode = 5)
切换到“未激活”模式 (Mode = 0)

1 TRUE 错误未决时的替代输出值 切换到“在监视错误的同时逼近替代

输出值”模式 (Mode = 8)
切换到“错误监视”模式 (Mode = 7)

ErrorBits 参数显示发生的具体错误。

参见

参数 State 和 Retain.Mode V1 (页 4857)
参数 ErrorBits V1 (页 4865)

PID_3Step V1 工作原理 (S7-1200)

监视过程值的限值

在 Config.InputUpperLimit 和 Config.InputLowerLimit 变量中指定过程值的上限和下限。如

果过程值超出这些限值，将出现错误 (ErrorBits = 0001hex)。
在 Config.InputUpperWarning 和 Config.InputLowerWarning 变量中指定过程值的警告上限

和警告下限。如果过程值超出这些警告限值，将发生警告 (Warnings = 0040hex)，并且 
InputWarning_H 或 InputWarning_L 输出参数会更改为 TRUE。 

限制设定值 
可在 Config.SetpointUpperLimit 和 Config.SetpointLowerLimit 变量中指定设定值的上限和

下限。PID_3Step 会自动将设定值限制在过程值的限值范围内。可以将设定值限制在更小的

范围内。PID_3Step 会检查此范围是否处于过程值的限值范围内。如果设定值超出这些限值，

上限和下限将用作设定值，并且输出参数 SetpointLimit_H 或 SetpointLimit_L 将设置为 
TRUE。
在所有操作模式下均限制设定值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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限制输出值

在 Config.OutputUpperLimit 变量和 Config.OutputLowerLimit 变量中指定输出值的上限和下

限。输出值的限值必须位于“下端停止位”和“上端停止位”范围内。

• 上端停止位：Config.FeedbackScaling.UpperPointOut
• 下端停止位：Config.FeedbackScaling.LowerPointOut
规则：

UpperPointOut ≥ OutputUpperLimit > OutputLowerLimit ≥ LowerPointOut
“上端停止位”和“下端停止位”的有效值取决于：

• FeedbackOn
• FeedbackPerOn
• OutputPerOn

OutputPer
On

FeedbackO
n

FeedbackPer
On

LowerPointOut UpperPointOut

FALSE FALSE FALSE 无法设置 (0.0%) 无法设置 (100.0%)
FALSE TRUE FALSE -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
FALSE TRUE TRUE -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
TRUE FALSE FALSE 无法设置 (100.0%) 无法设置 (100.0%)
TRUE TRUE FALSE -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
TRUE TRUE TRUE -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%

如果 OutputPerOn = FALSE  且 FeedbackOn = FALSE，则无法限制输出值。当 Actuator_H = 
TRUE 或 Actuator_L = TRUE 时，或者在行进时间达到电机转换时间的 110% 后，数字量输出

将复位。

输出值在 100% 时为 27648，在 -100% 时为 -27648。PID_3Step 必须能够完全关闭阀门。因

此，输出值的限值范围内必须包括零。

说明

与两个或多个执行器结合使用  
PID_3 Step 不适合与两个或多个执行器结合使用（例如，在加热/制冷应用中），因为不同

的执行器需要不同的 PID 参数以实现良好的控制响应。 

指令
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替代输出值

如果出现错误，PID_3Step 可输出一个替代输出值并将执行器移至变量 SavePosition 中指定

的安全位置。替代输出值必须处于输出值的限值范围内。

监视信号有效性

监视以下参数值的有效性：

• Setpoint
• Input
• Input_PER
• Feedback
• Feedback_PER
• Output 

监视 PID_3Step 采样时间

理想情况下，采样时间等于调用 OB 的周期时间。PID_3Step 指令测量两次调用之间的时间

间隔。这就是当前采样时间。每次切换工作模式以及初始启动期间，平均值由前 10 个采样

时间构成。当前采样时间与该平均值之间的差值过大时会触发错误 (ErrorBits = 0800 hex)。
在下列条件下，PID_3Step 在调节期间将设置为“未激活”模式：

• 新平均值 >= 1.1 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.9 x 原平均值

在自动模式下，PID_3Step 在下列条件下将设置为“未激活”模式：

• 新平均值 >= 1.5 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.5 x 原平均值

PID 算法的采样时间 
受控系统需要一定的时间来对输出值的变化做出响应。因此，建议不要在每次循环中都计算

输出值。PID 算法的采样时间是两次计算输出值之间的时间。该时间在调节期间进行计算，

并舍入为循环时间的倍数。PID_3Step 的所有其它功能在每次调用时均执行。

指令
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测量电机转换时间

电机转换时间指的是电机将执行器从关闭状态转为开启状态所需的时间（以秒为单位）。执

行器在一个方向上移动的 长时间是电机转换时间的 110%。PID_3Step 要求电机转换时间

尽可能准确，以便获得良好的控制器结果。执行器文档中的数据包含此类执行器的平均值。

针对特定执行器的值可能不同。可以在调试期间测量电机转换时间。测量电机转换时间期间，

不考虑输出值的限值。执行器可行进至上端停止位或下端停止位。

在计算模拟量输出值和数字量输出值时，会将电机转换时间考虑在内。自动调节和抗饱和行

为期间，需要该时间来确保正常运行。因此，应该将电机转换时间组态为电机将执行器从关

闭状态转换至开启状态所需的值。

如果相关电机转换时间并未影响过程（如使用电磁阀），因此输出值直接且完全影响过程，

则使用 PID_Compact。

控制逻辑

通常，可通过增大输出值来增大过程值。这种做法称为常规控制逻辑。对于制冷和放电控制

系统，可能需要反转控制逻辑。PID_3Step 不使用负比例增益。如果 InvertControl = TRUE，
则不断增大的控制偏差将导致输出值减小。在预调节和精确调节期间还会考虑控制逻辑。 

PID_3Step V1 输入参数  (S7-1200)

表格 4-69    

参数 数据类型 默认值 说明

Setpoint REAL 0.0 PID 控制器在自动模式下的设定值

Input REAL 0.0 用户程序的变量用作过程值的源。 
如果正在使用参数  Input，则必须设置 
Config.InputPerOn = FALSE。

Input_PER WORD W#16#0 模拟量输入用作过程值的源。

如果正在使用参数  Input_PER，则必须设置 
Config.InputPerOn = TRUE。

Actuator_H BOOL FALSE 阀门处于上端停止位时的数字位置反馈

如果 Actuator_H = TRUE，表明阀门处于上端停止位，并

且不再向此方向移动。

Actuator_L BOOL FALSE 阀门处于下端停止位时的数字位置反馈 
如果 Actuator_L = TRUE，表明阀门处于下端停止位，并

且不再向此方向移动。

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

Feedback REAL 0.0 阀门的位置反馈

如果正在使用参数  Feedback，则必须设置 
Config.FeedbackPerOn = FALSE。

Feedback_PER WORD W#16#0 阀门的模拟位置反馈

如果正在使用参数  Feedback_PER，则必须设置 
Config.FeedbackPerOn = TRUE。
根据以下变量标定 Feedback_PER：
• Config.FeedbackScaling.LowerPointIn
• Config.FeedbackScaling.UpperPointIn
• Config.FeedbackScaling.LowerPointOut
• Config.FeedbackScaling.UpperPointOut

ManualEnable BOOL FALSE • 出现 FALSE -> TRUE 沿时会选择“手动模式”，而 
State = 4，Retain.Mode 保持不变。

• 出现 TRUE -> FALSE 沿时会选择 近激活的操作模式

Retain.Mode 的变化在 ManualEnable = TRUE 期间不会

生效。仅在 ManualEnable  处出现 TRUE -> FALSE 沿时 
Retain.Mode 的变化才会生效。

PID_3Step V1.1 如果 CPU 启动时 ManualEnable = 
TRUE，则 PID_3Step 以手动模式启动。并非一定需要 
ManualEnable 出现上升沿 (FALSE -> TRUE) 时，才会执

行上述操作。

PID_3Step V1.0
CPU 启动时，PID_3Step 仅在 ManualEnable  出现上升

沿 (FALSE->TRUE) 时才切换到手动模式。没有上升沿

时，PID_3Step 在 ManualEnable 为 FALSE 的上一个工作

模式下启动。

ManualValue REAL 0.0 在手动模式下指定阀门的绝对位置。仅当使用 
OutputPer 或位置反馈可用时，才会对 ManualValue 进
行评估。

Manual_UP BOOL FALSE 在手动模式下，每次出现上升沿时，阀门都将打开总控

制范围的 5%，或者持续打开 短的电机转换时间。仅当

未使用 Output_PER 且没有位置反馈可用时，才会对 
Manual_UP 进行评估。

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

Manual_DN BOOL FALSE 在手动模式下，每次出现上升沿时，阀门都将关闭总控

制范围的 5%，或者持续关闭 短的电机转换时间。仅当

未使用 Output_PER 且没有位置反馈可用时，才会对 
Manual_DN 进行评估。

Reset BOOL FALSE 重新启动控制器。

• FALSE -> TRUE 沿
– 切换到“未激活”模式

– 复位 ErrorBits 和警告

– 复位中间控制器值

（保留 PID 参数）

• TRUE -> FALSE 沿
– 切换到 近激活的模式

– 如果之前已激活自动模式，则会以无扰动的方式

切换至自动模式。

PID_3Step V1 输出参数  (S7-1200)

表格 4-70    

参数 数据类型 默认值 说明

ScaledInput REAL 0.0 标定的过程值 
ScaledFeedback REAL 0.0 标定的位置反馈

对于没有位置反馈的执行器，由 ScaledFeedback 指示的

执行器位置非常不精确。这种情况下，ScaledFeedback 
只可用于粗略估计当前位置。

Output_UP BOOL FALSE 用于打开阀门的数字量输出值

如果 Config.OutputPerOn = FALSE，则使用参数 
Output_UP。

Output_DN BOOL FALSE 用于关闭阀门的数字量输出值

如果 Config.OutputPerOn = FALSE，则使用参数 
Output_DN。

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

Output_PER WORD W#16#0 模拟量输出值

如果 Config.OutputPerOn = TRUE，则使用 
Output_PER。
如果将一个阀门用作通过模拟量输出进行触发并使用连

续信号（例如，0...10 V 或 4...20 mA）进行控制的执行

器，则使用 Output_PER。
Output_PER 的值与阀门的目标位置相对应，例如，当阀

门打开 50% 时 Output_PER = 13824。
SetpointLimit_H BOOL FALSE 如果 SetpointLimit_H = TRUE，则说明达到了设定值的绝

对上限。在 CPU 中，该设定值被限制为所组态的设定值

的绝对上限。设定值的上限默认设置为所组态的过程值

的绝对上限。

如果组态的 Config.SetpointUpperLimit 值位于过程值的

限值范围内，则该值将用作设定值的上限。

SetpointLimit_L BOOL FALSE 如果 SetpointLimit_L = TRUE，则说明已达到设定值的绝

对下限。在 CPU 中，该设定值被限制为所组态的设定值

的绝对下限。设定值的下限将默认设置为所组态的过程

值的绝对下限。 
如果组态的 Config.SetpointLowerLimit 值位于过程值的

限值范围内，则该值将用作设定值的下限。

InputWarning_H BOOL FALSE 如果 InputWarning_H = TRUE，则说明过程值已达到或

超出警告上限。

InputWarning_L BOOL FALSE 如果 InputWarning_L = TRUE，则说明过程值已经达到或

低于警告下限。

State INT 0 State 参数 (页 4857)显示 PID 控制器的当前操作模式。

使用 Retain.Mode 变量更改工作模式。 
• State = 0：未激活

• State = 1：预调节

• State = 2：精确调节

• State = 3：自动模式

• State = 4：手动模式

• State = 5：逼近替代输出值

• State = 6：转换时间测量

• State = 7：错误监视

• State = 8：在监视错误的同时逼近替代输出值

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

Error BOOL FALSE 如果 Error = TRUE，则至少一条错误消息处于待决状态。

ErrorBits DWORD DW#16#0 ErrorBits 参数 (页 4865)指示错误消息。

参见

参数 State 和 Retain.Mode V1 (页 4857)
参数 ErrorBits V1 (页 4865)

PID_3Step V1 静态变量 (S7-1200)

说明

不得更改未列出的变量。这些变量仅供内部使用。

请仅在“未激活”模式下更改使用 (1) 标识的变量，以防 PID 控制器出现故障。通过将

“Retain.Mode”变量设置为“0”强制切换为“未激活”模式。

表格 4-71    

变量 数据类

型

默认值 说明

ActivateRecoverMode BOOL TRUE ActivateRecoverMode 变量 (页 4867)决定错误响应方式。

RunModeByStartup BOOL TRUE 在 CPU 重启后激活模式

如果 RunModeByStartup = TRUE，则控制器在 CPU 重启后返

回到上一个活动工作模式。

如果 RunModeByStartup = FALSE，则控制器在 CPU 启动后

仍保持未激活状态。 
PhysicalUnit INT 0 过程值和设定值的测量单位，例如 ºC 或 ºF。
PhysicalQuantity INT 0 过程值和设定值的物理量，如温度

指令
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变量 数据类

型

默认值 说明

ErrorBehaviour INT 0 如果 ErrorBehaviour = 0 且发生错误，则阀门会停留在其当

前位置，控制器会直接切换到“未激活”模式或“错误监

视”模式。

如果 ErrorBehaviour = 1 且出现了错误，则执行器将移动到

替代输出值对应的位置，并且仅在此时才切换到“未激活”

模式或“错误监视”模式。

如果发生以下错误，将不再能将阀门移动到组态的替代输出

值对应的位置。

• 2000h：Feedback_PER 参数的值无效。

• 4000h：Feedback 参数的值无效。

• 8000h：数字位置反馈期间出错。

Warning DWORD DW#16
#0

Warnings 变量 (页 4857)显示自复位或上一次切换工作模式

以来所生成的警告。

在删除警告原因前，会一直显示循环警告（如过程值警

告）。一旦其产生原因消失，将自动删除这些警告。非循环

警告（如未发现拐点）会保留且可以像错误一样被删除。

SavePosition REAL 0.0 替代输出值

如果 ErrorBehaviour = 1 且出现了错误，则执行器将移动到

设备的安全位置，并且仅在此时才切换到“未激活”模式。

允许的取值范围由组态确定。

• Config.FeedbackOn = FALSE 和 Config.OutputPerOn = 
FALSE：
SavePosition = 0.0 或 100.0

• Config.FeedbackOn = TRUE 或 Config.OutputPerOn = 
TRUE：
Config.OutputUpperLimit ≥ SavePosition ≥ 
Config.OutputLowerLimit

CurrentSetpoint REAL 0.0 当前活动的设定值。此值将在调节开始时冻结。

Progress REAL 0.0 百分数形式的调节进度 (0.0 - 100.0)
Config.InputPerOn(1) BOOL TRUE 如果 InputPerOn = TRUE，则使用参数 Input_PER。如果 

InputPerOn = FALSE，则使用参数 Input。
Config.OutputPerOn(1) BOOL FALSE 如果 OutputPerOn = TRUE，则使用参数 Output_PER。如果 

OutputPerOn = FALSE，则将使用 Ouput_UP 和 Output_DN 
参数。

指令
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.LoadBackUp BOOL FALSE 如果 LoadBackUp = TRUE，则重新加载上一个 PID 参数集。

该设置在 后一次调节前保存。LoadBackUp 自动设置回 
FALSE。

Config.InvertControl(1) BOOL FALSE 反转控制逻辑

如果 InvertControl = TRUE，则不断增大的控制偏差将导致输

出值减小。

Config.FeedbackOn(1) BOOL FALSE 如果 FeedbackOn = FALSE，则会仿真位置反馈。

位置反馈通常在 FeedbackOn = TRUE 时激活。 
Config.FeedbackPerOn(1) BOOL FALSE 仅当 FeedbackOn = TRUE 时，FeedbackPerOn 才有效。

如果 FeedbackPerOn = TRUE，则将模拟量输入用于位置反馈

（Feedback_PER 参数）。

如果 FeedbackPerOn = FALSE，则将 Feedback 参数用于位

置反馈。

Config.ActuatorEndStopO
n(1)

BOOL FALSE 如果 ActuatorEndStopOn = TRUE，则将考虑数字位置反馈 
Actuator_L  和 Actuator_H 。

Config.InputUpperLimit(1) REAL 120.0 过程值的上限

在 I/O 输入中，过程值 大可超出标准范围 18%（过范

围）。因超出“过程值上限”，将不再报告错误。仅识别断

线和短路，然后 PID_3Step 将根据已组态的错误响应方式进

行响应。

InputUpperLimit > InputLowerLimit
Config.InputLowerLimit(1) REAL 0.0 过程值的下限

InputLowerLimit < InputUpperLimit
Config.InputUpperWarnin
g(1)

REAL +3.402
822e+3
8

过程值的警告上限

如果设置的 InputUpperWarning 超出了过程值的限值范围，

则所组态的过程值的绝对上限将用作警告上限。 
如果组态的 InputUpperWarning 值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作警告上限。

InputUpperWarning > InputLowerWarning
InputUpperWarning ≤ InputUpperLimit

指令
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.InputLowerWarnin
g(1)

REAL -3.4028
22e+38

过程值的警告下限

如果设置的 InputLowerWarning 超出了过程值的限值范围，

则所组态的过程值的绝对下限将用作警告下限。 
如果组态的 InputLowerWarning 值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作警告下限。

InputLowerWarning < InputUpperWarning
InputLowerWarning ≥ InputLowerLimit

Config.OutputUpperLimit(1

)
REAL 100.0 输出值的上限

允许以下取值范围：

UpperPointOut ≥ OutputUpperLimit > OutputLowerLimit
更多详细信息，请参见 OutputLowerLimit。

Config.OutputLowerLimit(1

)
REAL 0.0 输出值的下限

允许以下取值范围：

OutputUpperLimit > OutputLowerLimit ≥ LowerPointOut
使用 Output_PER 时，-100％ 的输出值限值对应于值 
Output_PER = -27648；100% 则对应于值 Output_PER  
= 27648。
如果 OutputPerOn = FALSE 和 FeedbackOn = FALSE，则不

评估 OutputLowerLimit 和 OutputUpperLimit。随后，

Output_UP 和 Output_DN 在 Actuator_H = TRUE 或 
Actuator_L = TRUE（如果 ActuatorEndStopOn = TRUE）或

经过 110% * Config.TransitTime（如果 
ActuatorEndStopOn = FALSE）的行程时间后复位。

Config.SetpointUpperLimit
(1)

REAL +3.402
822e+3
8

设定值的上限

如果设置的 SetpointUpperLimit 超出了过程值的限值范围，

则所组态的绝对过程值上限将预分配为设定值的上限。 
如果组态的 SetpointUpperLimit  值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作设定值的上限。

Config.SetpointLowerLimit
(1)

REAL - 
3.4028
22e+38

设定值的下限

如果设置的 SetpointLowerLimit  超出了过程值的限值范围，

则所组态的绝对过程值下限将预分配为设定值的下限。

如果设置的 SetpointLowerLimit  值位于过程值的限值范围

内，则该值将用作设定值的下限。 

指令
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.MinimumOnTime(1) REAL 0.0 短 ON 时间

伺服驱动器必须开启的 短时间（以秒为单位）。

只有在使用 Output_UP 和 Output_DN 的情况下 
(Config.OutputPerOn = FALSE)，Config.MinimumOnTime 
才有效。

Config.MinimumOffTime(1) REAL 0.0 短 OFF 时间

伺服驱动器必须关闭的 短时间（以秒为单位）。

只有在使用 Output_UP 和 Output_DN 的情况下 
(Config.OutputPerOn = FALSE)，Config.MinimumOffTime 
才有效。

Config.TransitTime(1) REAL 30.0 电机转换时间

起动驱动器将阀门从关闭状态移至开启状态所需的时间（以

秒为单位）。 
Config.InputScaling.Upper
PointIn(1)

REAL 27648.
0

标定的 Input_PER 上限

根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

InputScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.InputScaling.Lower
PointIn(1)

REAL 0.0 标定的 Input_PER 下限

根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

InputScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.InputScaling.Upper
PointOut(1)

REAL 100.0 标定的过程上限值 
根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

InputScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.InputScaling.Lower
PointOut(1)

REAL 0.0 标定的过程下限值

根据以下两个值对将 Input_PER 转换为百分数：

InputScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.FeedbackScaling.U
pperPointIn(1)

REAL 27648.
0

标定的 Feedback_PER 上限

根据以下两个值对将 Feedback_PER 转换为百分数：

FeedbackScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

指令
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.FeedbackScaling.L
owerPointIn(1)

REAL 0.0 标定的 Feedback_PER 下限

根据以下两个值对将 Feedback_PER 转换为百分数：

FeedbackScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。

Config.FeedbackScaling.U
pperPointOut(1)

REAL 100.0 上端停止位

根据以下两个值对将 Feedback_PER 转换为百分数：

FeedbackScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。
允许的取值范围由组态确定。

• FeedbackOn = FALSE：
UpperPointOut = 100.0

• FeedbackOn = TRUE：
UpperPointOut = 100.0 或 0.0
UpperPointOut ≠ LowerPointOut

Config.FeedbackScaling.L
owerPointOut(1)

REAL 0.0 下端停止位

根据以下两个值对将 Feedback_PER 转换为百分数：

FeedbackScaling 结构的 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn。
允许的取值范围由组态确定。

• FeedbackOn = FALSE：
LowerPointOut = 0.0

• FeedbackOn = TRUE：
LowerPointOut = 0.0 或 -100.0
LowerPointOut ≠ UpperPointOut

GetTransitTime.InvertDire
ction

BOOL FALSE 如果 InvertDirection = FALSE，则阀门将完全打开、关闭，

然后再重新打开，以确定阀门转换时间。

如果 InvertDirection = TRUE，阀门会完全关闭，打开，然后

再次关闭。

GetTransitTime.SelectFeed
back

BOOL FALSE 如果 SelectFeedback = TRUE，则转换时间测量中将考虑 
Feedback_PER 或 Feedback。
如果 SelectFeedback = FALSE，则转换时间测量中将考虑 
Actuator_H 和 Actuator_L。

GetTransitTime.Start BOOL FALSE 如果 Start = TRUE，则开始转换时间测量。

指令
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变量 数据类

型

默认值 说明

GetTransitTime.State INT 0 转换时间测量的当前阶段

• State = 0：未激活

• State = 1：完全打开阀门

• State = 2：完全关闭阀门

• State = 3：将阀门移至目标位置 (NewOutput)
• State = 4：成功完成转换时间测量

• State = 5：已取消转换时间测量

GetTransitTime.NewOutp
ut

REAL 0.0 使用位置反馈时转换时间测量的目标位置

目标位置必须介于“上端停止位”和“下端停止位”之间。

NewOutput 与 ScaledFeedback 之间的差值必须至少是允许

控制范围的 50%。

CycleTime.StartEstimation BOOL TRUE 如果 StartEstimation = TRUE，则开始测量 PID_3Step 采样时

间。一旦测量完成，CycleTime.StartEstimation = FALSE。
CycleTime.EnEstimation BOOL TRUE 如果 EnEstimation = TRUE，则计算 PID_3Step 采样时间。 
CycleTime.EnMonitoring BOOL TRUE 如果 EnMonitoring = TRUE，则监视 PID_3Step 采样时间。

如果无法在采样时间内执行 PID_3Step，将输出错误 0800h 
并且工作模式将发生更改。 ActivateRecoverMode 和  
ErrorBehaviour 可确定切换为哪种工作模式。 
如果 EnMonitoring = FALSE，则不会监视 PID_3Step 采样时

间，不会输出错误 0800h，也不会切换工作模式。

CycleTime.Value(1) REAL 0.1 PID_3Step 采样时间（以秒为单位）

CycleTime.Value 会自动确定，通常等于调用 OB 的周期时

间。

CtrlParamsBackUp.SetByU
ser

BOOL FALSE 保存的 Retain.CtrlParams.SetByUser 的值

Config.LoadBackUp = TRUE 时，可以从 CtrlParamsBackUp 
结构中重新加载值。

CtrlParamsBackUp.Gain REAL 1.0 保存的比例增益

CtrlParamsBackUp.Ti REAL 20.0 保存的积分作用时间

CtrlParamsBackUp.Td REAL 0.0 保存的微分作用时间

CtrlParamsBackUp.TdFiltR
atio

REAL 0.0 保存的微分延时系数

CtrlParamsBackUp.PWeigh
ting

REAL 0.0 保存的比例作用权重

指令
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变量 数据类

型

默认值 说明

CtrlParamsBackUp.DWeigh
ting

REAL 0.0 保存的微分作用权重

CtrlParamsBackUp.Cycle REAL 1.0 保存的 PID 算法的采样时间

CtrlParamsBackUp.InputD
eadBand

REAL 0.0 保存的控制偏差的死区宽度

PIDSelfTune.SUT.Calculate
SUTParams

BOOL FALSE 受控系统的属性在调节期间保存。如果 CalculateSUTParams 
= TRUE，PID 参数都将根据这些属性进行重新计算。将使用 
TuneRuleSUT 中设置的方法计算 PID 参数。计算后，

CalculateSUTParams 将设置为 FALSE。
PIDSelfTune.SUT.TuneRule
SUT

INT 1 预调节期间用于计算参数的方法：

• TuneRuleSUT = 0：PID 快速 I（与 TuneRuleSUT = 1 相
比，控制响应速度更快，输出值的幅度更大）

• TuneRuleSUT = 1：PID 慢速 I（与 TuneRuleSUT = 0 相
比，控制响应速度较慢，输出值的幅度较小）

• TuneRuleSUT = 2：Chien、Hrones 和 Reswick PID
• TuneRuleSUT = 3：Chien、Hrones、Reswick PI 
• TuneRuleSUT = 4：PID 快速 II（与 TuneRuleSUT = 5 相

比，控制响应速度更快，输出值的幅度更大）

• TuneRuleSUT = 5：PID 慢速 II（与 TuneRuleSUT = 4 相
比，控制响应速度较慢，输出值的幅度较小）

方法 TuneRuleSUT = 0 和 1 与方法 TuneRuleSUT = 4 和 5 的
唯一区别在于比例增益的计算：

当 TuneRuleSUT = 0 和 1 时，会根据过程的补偿时间计算比

例增益。当 TuneRuleSUT = 4 和 5 时，会根据过程的延迟时

间计算比例增益。

与 TuneRuleSUT = 0 和 1 相比，TuneRuleSUT = 4 和 5 时，返

回的比例增益值更大，因此控制响应速度更快，输出值的幅

度更大。

PIDSelfTune.SUT.State INT 0 SUT.State 变量指示当前的预调节阶段：

指令
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.RunIn BOOL FALSE • RunIn = FALSE
在未激活模式或手动模式下启动精确调节时，将启动预调

节。 
如果精确调节在自动模式下启动，系统将使用现有的 PID 
参数来控制设定值。 
之后才会启动精确调节。如果无法实现预调节，

PID_3Step 将切换到“未激活”模式。

• RunIn = TRUE
将跳过预调节，PID_3Step 会尝试利用 小或 大输出值

达到设定值。这可能会增加超调量。之后才会启动精确调

节。

精确调节后，RunIn 将设置为 FALSE。
PIDSelfTune.TIR.CalculateT
IRParams

BOOL FALSE 受控系统的属性在调节期间保存。如果 CalculateTIRParams 
= TRUE，PID 参数都将根据这些属性进行重新计算。将使用 
TuneRuleTIR 中设置的方法计算 PID 参数。计算后，

CalculateTIRParams 将设置为 FALSE。
PIDSelfTune.TIR.TuneRuleT
IR

INT 0 精确调节期间用于计算参数的方法：

• TuneRuleTIR = 0：PID 自动

• TuneRuleTIR = 1：PID 快速（与 TuneRuleTIR =  2 相比，

控制响应速度更快，输出值的幅度更大）

• TuneRuleTIR = 2：PID 慢速（与 TuneRuleTIR = 1 相比，

控制响应速度较慢，输出值的幅度较小）

• TuneRuleTIR = 3：Ziegler-Nichols PID
• TuneRuleTIR = 4：Ziegler-Nichols PI
• TuneRuleTIR = 5：Ziegler-Nichols P
要通过 CalculateTIRParams 和 TuneRuleTIR = 0、1 或 2 重复

计算 PID 参数，也必须通过 TuneRuleTIR = 0、1 或 2 执行了

先前的精确调节。

否则，将使用 TuneRuleTIR = 3。
始终可以通过 CalculateTIRParams 和 TuneRuleTIR = 3、4 或 
5 重新计算 PID 参数。

PIDSelfTune.TIR.State INT 0 TIR.State 变量 指示当前的“精确调节”阶段：

指令
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变量 数据类

型

默认值 说明

Retain.Mode INT 0 Retain.Mode 值的改变会使工作模式发生切换。

Mode 发生变化时，将相应启用以下操作模式：

• Mode = 0：未激活

• Mode = 1：预调节

• Mode = 2：精确调节

• Mode = 3：自动模式

• Mode = 4：手动模式

• Mode = 5：逼近替代输出值

• Mode = 6：转换时间测量

• Mode = 7：错误监视 
• Mode = 8：在监视错误的同时逼近替代输出值

Mode 具有保持性。

Retain.CtrlParams.SetByUs
er(1)

BOOL FALSE 如果 SetByUser = FALSE，PID 参数将自动确定并且 
PID_3Step 将在输出值中存在死区的情况下运行。死区宽度

将在调节期间根据输出值的标准差计算得出并保存到 
Retain.CtrlParams.OutputDeadBand 中。

如果 SetByUser = TRUE，PID 参数将手动输入并且 PID_3 
Step 将在输出值中不存在死区的情况下运行。

Retain.CtrlParams.OutputDeadBand = 0.0
SetByUser 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Gain(1) REAL 1.0 有效的比例增益

Gain 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Ti(1) REAL 20.0 • Ti > 0.0：有效积分作用时间

• Ti = 0.0：积分作用取消激活

Ti 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Td(1) REAL 0.0 • Td > 0.0：有效的微分作用时间

• Td = 0.0：微分作用取消激活

Td 具有保持性。

Retain.CtrlParams.TdFiltRa
tio(1)

REAL 0.0 有效的微分延时系数

TdFiltRatio 具有保持性。

Retain.CtrlParams.PWeight
ing(1)

REAL 0.0 有效的比例作用权重

PWeighting 具有保持性。

指令
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变量 数据类

型

默认值 说明

Retain.CtrlParams.DWeigh
ting(1)

REAL 0.0 有效的微分作用权重 
DWeighting 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Cycle(1) REAL 1.0 PID 算法的有效采样时间（以秒为单位），舍入为调用 OB 的
周期时间的整数倍。

Cycle 具有保持性。

Retain.CtrlParams.InputDe
adBand(1)

REAL 0.0 控制偏差的死区宽度

InputDeadBand 具有保持性。

参见

参数 State 和 Retain.Mode V1 (页 4857)
变量 ActivateRecoverMode V1 (页 4867)

参数 State 和 Retain.Mode V1 (S7-1200)

参数的相关性

State 参数显示了 PID 控制器的当前工作模式。 您无法更改 State 参数。 
要从一个工作模式切换为另一个，必须更改 Retain.Mode 变量。 当新工作模式的值已处于 
Retain.Mode 中时，这同样适用。 例如，首先设置  Retain.Mode = 0，然后设置 
Retain.Mode = 3。 如果控制器的当前工作模式允许此切换，则会将 State 设置为 
Retain.Mode 的值。

PID_3Step 从一种工作模式自动切换为另一种时，State != Retain.Mode。

指令
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示例：

• 预调节成功完成后

State = 3 且 Retain.Mode = 1
• 在发生错误时

State = 0 且 Retain.Mode 将保持为先前的值，例如 Retain.Mode = 3
• ManualEnalbe = TRUE

State = 4，并且 Retain.Mode 保持之前的值不变，例如 Retain.Mode = 3

说明

例如，如果希望重复成功的精确调节而不退出自动模式，则设 Mode = 0。
在一个周期内将 Retain.Mode 设置为无效值（例如 9999）对 State 没有影响。 在下一个

周期中设置 Mode = 2。 通过这种方式，可以对 Retain.Mode 进行更改而无需先切换到“未

激活”模式。

值的含义

State / 
Retain.Mo
de

说明

0 未激活

控制器关闭，且不再更改阀门位置。

1 预调节

预调节可确定对输出值脉冲的过程响应，并搜索拐点。 根据受控系统的 大上升速率与死时间

的函数计算 佳的 PID 参数。 
预调节的要求：

• State = 0 或 State = 4
• ManualEnable = FALSE
• 已对电机转换时间进行了组态或测量。

• 设定值和过程值均在组态的限值范围内。

过程值越稳定，PID 参数就越容易计算，结果的精度也会越高。 只要过程值的上升速率明显高

于噪声，就可以容忍过程值的噪声。

重新计算 PID 参数之前将对其进行备份并且可使用 Config.LoadBackUp 重新激活这些参数。 设
定值在变量 CurrentSetpoint 中冻结。

预调节成功后控制器将切换到自动模式，预调节失败后将切换到“未激活”模式。

预调节阶段通过 SUT.State 变量来指示。

指令
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State / 
Retain.Mo
de

说明

2 精确调节

精确调节将使过程值出现恒定受限的振荡。 根据该振荡的幅度和频率对 PID 参数进行调节。 对
预调节期间与精确调节期间的过程响应之间的差异进行分析。 所有 PID 参数都根据结果重新计

算。精确调节得出的 PID 参数通常比预调节得出的 PID 参数具有更好的主控和扰动特性。

PID_3Step 将自动尝试生成大于过程值噪声的振荡。 过程值的稳定性对精确调节的影响非常小。 
精确调节前会备份 PID 参数。 可以使用 Config.LoadBackUp 重新激活这些参数。 设定值在变量 
CurrentSetpoint 中冻结。

精确调节的要求：

• 已对电机转换时间进行了组态或测量。

• 设定值和过程值均在组态的限值范围内。

• ManualEnable = FALSE
• 自动模式 (State = 3)、未激活模式 (State = 0) 或手动模式 (State = 4)
在以下模式下启动精确调节时，具体情况如下所述：

• 自动模式 (State = 3)
如果希望通过调节来改进现有 PID 参数，请在自动模式下启动精确调节。

PID_3Step 将使用现有的 PID 参数控制系统，直到控制回路已稳定并且精确调节的要求得到

满足为止。 之后才会启动精确调节。

• 未激活模式 (State = 0) 或手动模式 (State = 4)
总是先启动预调节。 已确定的 PID 参数将用于控制，直到控制回路已稳定并且精确调节的要

求得到满足为止。

如果 PIDSelfTune.TIR.RunIn = TRUE，则将跳过预调节，并将尝试利用 小或 大输出值来达

到设定值。 这可能会增加超调量。 随后将自动启动精确调节。

精确调节成功后，控制器将切换到自动模式。 如果精确调节未成功，则控制器将切换到“未激

活”模式。 
精确调节阶段使用 TIR.State 变量来指示。

3 自动模式

在自动模式下，PID_3Step 会按照指定的参数来控制受控系统。

如果满足下列要求之一，则控制器将切换到自动模式：

• 预调节成功完成

• 精确调节成功完成

• 将 Retain.Mode 变量的值更改为 3。
当 CPU 启动或从 Stop 模式切换为 RUN 模式时，PID_3Step 会以 近激活的工作模式启动。 要使 
PID_3Step 保持在“未激活”模式下，应设置 RunModeByStartup = FALSE。
自动模式下会考虑 ActivateRecoverMode 变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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State / 
Retain.Mo
de

说明

4 手动模式

在手动模式下，在 Manual_UP 和 Manual_DN 参数或 ManualValue 参数中指定手动输出值。 在
发生错误时执行器是否可移动到输出值的情况将在 ErrorBits 参数中说明。

如果 Retain.Mode = 4 或 ManualEnable 处于上升沿，将启用此工作模式。 
如果 ManualEnable 变为 TRUE，则只有 State 将发生更改。Retain.Mode 将保留其当前值。 
ManualEnable 处于下降沿时，PID_3Step 返回到前一个工作模式。

到自动模式的切换是无扰动的。

PID_3Step V1.1
在发生错误时手动模式始终可行。

PID_3Step V1.0
手动模式取决于发生错误时的 ActivateRecoverMode 变量。

5 逼近替代输出值

如果 Errorbehaviour = 1 且 ActivateRecoverMode = FALSE.，则出现错误或 Reset = TRUE 时会激

活该工作模式。

PID_3Step 将执行器移动到替代输出值位置，然后更改为“未激活”模式。

6 转换时间测量

电机将阀门从闭合状态完全打开的所需时间已确定。

当设置 GetTransitTime.Start = TRUE 时，将激活此工作模式。

如果使用停止位信号测量转换时间，则阀门将从当前位置完全打开、完全关闭然后再次完全打

开。 如果 GetTransitTime.InvertDirection = TRUE，将反转此行为。

如果使用位置反馈测量转换时间，那么会将执行器从其当前位置移至目标位置。 
测量转换时间期间，不考虑输出值的限值。 执行器可行进至上端停止位或下端停止位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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State / 
Retain.Mo
de

说明

7 错误监视

控制算法关闭，并且不再更改阀门的位置。

出现错误时会激活该工作模式而不激活“未激活”模式。 
必须满足以下所有条件：

• Mode = 3 （自动模式）

• Errorbehaviour = 0
• ActivateRecoverMode = TRUE
• 已出现一个或多个错误，并且 ActivateRecoverMode (页 4867) 生效。

当错误不再处于未决状态时，PID_3Step 切换回自动模式。 
8 在监视错误的同时逼近替代输出值

出现错误时将激活该工作模式，而不是“逼近替代输出值”模式。PID_3Step 会将执行器移动到

替代输出值，然后切换到“错误监视”模式。

必须满足以下所有条件：

• Mode = 3 （自动模式）

• Errorbehaviour = 1
• ActivateRecoverMode = TRUE
• 已出现一个或多个错误，并且 ActivateRecoverMode (页 4867) 生效。

当错误不再处于未决状态时，PID_3Step 切换回自动模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在调试期间自动切换工作模式 
PID_3Step 将在出现错误时自动切换工作模式。 下图说明了 ErrorBehaviour 对始于转换时间

测量、预调节和精确调节模式的工作模式切换的影响。

出现错误时自动切换工作模式。

完成当前操作后自动切换工作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在自动模式下自动切换工作模式 (PID_3Step V1.1)
PID_3Step 将在出现错误时自动切换工作模式。 下图说明了 ErrorBehaviour 和 
ActivateRecoverMode 对工作模式切换的影响。

出现错误时自动切换工作模式。

完成当前操作后自动切换工作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在自动和手动模式下自动切换工作模式 (PID_3Step V1.0)
PID_3Step 将在出现错误时自动切换工作模式。 下图说明了 ErrorBehaviour 和 
ActivateRecoverMode 对工作模式切换的影响。

出现错误时自动切换工作模式。

完成当前操作后自动切换工作模式。

当错误不再处于未决状态时，自动切换工作模式。

参见

变量 ActivateRecoverMode V1 (页 4867)
参数 ErrorBits V1 (页 4865)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 ErrorBits V1 (S7-1200)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示错误代码值。例如，显示错误代码 
0003 表示错误 0001 和 0002 同时处于待决状态。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000 没有任何错误。

0001 参数“Input”超出了过程值限值的范围。

• Input > Config.InputUpperLimit  或
• Input < Config.InputLowerLimit
如果 ActivateRecoverMode = TRUE 并且 ErrorBehaviour = 1，则执行器将移动到替代输出值

对应的位置。如果 ActivateRecoverMode = TRUE 并且 ErrorBehaviour = 0，则执行器停止在

其当前位置。如果 ActivateRecoverMode = FALSE，则执行器停止在其当前位置。 
PID_3Step V1.1
可以在手动模式下移动执行器。

PID_3Step V1.0
此状态下无法进入手动模式。在消除错误之前不能再次移动执行器。

0002 参数“Input_PER”的值无效。请检查模拟量输入是否有处于未决状态的错误。

如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_3Step 切换回自动模式。

0004 精确调节期间出错。过程值无法保持振荡状态。

0020 在自动模式下或调节期间不允许进行预调节。

0080 预调节期间出错。未正确组态输出值限制或实际值未按预期响应。

检查输出值的限值是否已正确组态及其是否匹配控制逻辑。

此外，还要确认实际值在开始预调节前未强烈振荡。

0100 精确调节期间的错误导致生成无效参数。

0200 参数“Input”的值无效：值的数字格式无效。

如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_3Step 切换回自动模式。

0400 输出值计算失败。请检查 PID 参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0800 采样时间错误：未在周期中断 OB 的采样时间内调用 PID_3Step。
如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_3Step 切换回自动模式。

如果在使用 PLCSIM 进行仿真期间出现该错误，请参见 AUTOHOTSPOT 下的说明。

1000 参数“Setpoint”的值无效：值的数字格式无效。

如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_3Step 切换回自动模式。

2000 Feedback_PER 参数的值无效。 
请检查模拟量输入是否有处于未决状态的错误。 
执行器无法移动到替代输出值，并且将保持当前位置。此状态下无法进入手动模式。必须禁

用位置反馈 (Config. FeedbackOn = FALSE) 才能使执行器退出此状态。

如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_3Step 切换回自动模式。

4000 Feedback 参数的值无效。值的数字格式无效。 
执行器无法移动到替代输出值，并且将保持当前位置。此状态下无法进入手动模式。必须禁

用位置反馈 (Config. FeedbackOn = FALSE) 才能使执行器退出此状态。

如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_3Step 切换回自动模式。

8000 数字位置反馈出现错误。Actuator_H = TRUE 和 Actuator_L = TRUE。 
执行器无法移动到替代输出值，并且将保持当前位置。此状态下无法进入手动模式。

为将执行器移出此状态，必须禁用“执行器停止位”(Config.ActuatorEndStopOn = FALSE)。
如果在错误发生之前自动模式已激活，ActivateRecoverMode = TRUE 且错误不再处于未决状

态，则 PID_3Step 切换回自动模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 Reset V1 (S7-1200)
Reset 出现上升沿时会触发切换到“未激活”模式，复位错误和警告。Reset 出现下降沿时

会触发切换到 近激活的工作模式。如果之前已激活自动模式，则会以无扰动的方式切换至

自动模式。

① 激活

② 错误

③ 复位

变量 ActivateRecoverMode V1 (S7-1200)
ActivateRecoverMode 变量的效果取决于 PID_3Step 的版本。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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1.1 版的特性

ActivateRecoverMode 变量确定在自动模式下出现错误时的特性。ActivateRecoverMode 在
预调节、精确调节和转换时间测量过程中不生效。

ActivateReco
verMode

说明

FALSE 出现错误时，PID_3Step 将切换到“未激活”工作模式或“逼近替代输出值”工作模式。 将
通过复位或更改 Retain.Mode 值来激活控制器。

TRUE 如果在自动模式下频繁发生错误，则该设置会对控制响应产生负面影响。这种情况下，检查 
ErrorBits 参数并消除错误原因。

如果发生一个或更多错误，PID_3Step 将切换到“在监视错误的同时逼近替代输出值”模式或

“错误监视”模式：

• 0002h：参数 Input_PER 的值无效。

• 0200h：参数 Input 的值无效。

• 0800h：采样时间错误

• 1000h：参数 Setpoint 的值无效。

• 2000h：参数 Feedback_PER 的值无效。

• 4000h：参数 Feedback 的值无效。

• 8000h: 数字位置反馈出现错误。

出现 2000h、4000h 和 8000h 错误时，PID_3Step 不能逼近组态的替代输出值。

当错误不再处于未决状态时，PID_3Step 切换回自动模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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1.0 版的特性

ActivateRecoverMode 变量确定在自动模式和手动模式下发生错误时的特性。

ActivateRecoverMode 在预调节、精确调节和转换时间测量过程中不生效。

ActivateReco
verMode

说明

FALSE 出现错误时，PID_3Step 将切换到“未激活”工作模式或“逼近替代输出值”工作模式。 将
通过复位或更改 Retain.Mode 值来激活控制器。

TRUE 自动模式下的错误

如果在自动模式下频繁发生错误，则该设置会对控制响应产生负面影响。这种情况下，检查 
ErrorBits 参数并消除错误原因。

如果发生一个或更多错误，PID_3Step 将切换到“在监视错误的同时逼近替代输出值”模式或

“错误监视”模式：

• 0002h：参数 Input_PER 的值无效。

• 0200h：参数 Input 的值无效。

• 0800h：采样时间错误

• 1000h：参数 Setpoint 的值无效。

• 2000h：参数 Feedback_PER 的值无效。

• 4000h：参数 Feedback 的值无效。

• 8000h: 数字位置反馈出现错误。

出现 2000h、4000h 和 8000h 错误时，PID_3Step 不能逼近组态的替代输出值。

当错误不再处于未决状态时，PID_3Step 切换回自动模式。

手动模式下的错误

如果发生一个或更多下列错误，则 PID_3Step 停留在手动模式下：

• 0002h：参数 Input_PER 的值无效。

• 0200h：参数 Input 的值无效。

• 0800h：采样时间错误

• 1000h：参数 Setpoint 的值无效。

• 2000h：参数 Feedback_PER 的值无效。

• 4000h：参数 Feedback 的值无效。

• 8000h: 数字位置反馈出现错误。

出现 2000h、4000h 和 8000h 错误时，不能将阀门移动到合适的位置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

PID_3Step V1 静态变量 (页 4847)
参数 State 和 Retain.Mode V1 (页 4857)

变量 Warning V1 (S7-1200)
如果多个警告同时处于待决状态，将通过二进制加法显示它们的值。 例如，显示警告 0003 
表示警告 0001 和 0002 同时处于待决状态。

Warning
 (DW#16#...)

说明

0000 无警告处于待决状态。

0001 预调节期间未发现拐点。

0002 精确调节期间振荡增加。

0004 设定值被限制为组态的限值。 
0008 在所选计算方法中未定义所有必要的受控系统属性。 因此，使用 TuneRuleTIR = 3 方法计算 PID 

参数。

0010 由于 ManualEnable = TRUE，无法更改工作模式。

0020 调用 OB 的循环时间会限制 PID 算法的采样时间。 
通过缩短 OB 循环时间来改进结果。

0040 过程值超出其警告限值之一。

0080 Retain.Mode 的值无效。 工作模式不变。

0100 手动值被限制为控制器输出的限值。

0200 用于调节的规则产生错误结果，或不受支持。

0400 为转换时间测量所选择的方法不适用于执行器。

由于执行器设置与所选的测量方法不匹配，无法测量转换时间。 
0800 当前位置与新输出值之差太小，无法用于转换时间测量。 这可能产生错误结果。 当前输出

值与新输出值之差必须至少是整个控制范围的 50%。

1000 无法达到替代输出值，因为它超出了输出值限值。

以下警告在消除问题的原因后即被删除：

• 0004
• 0020

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 0040
• 0100
所有其它警告均在 Reset 出现上升沿时清除。

变量 SUT.State V1 (S7-1200)

SUT.Sta
te

名称 说明

0 SUT_INIT 初始化预调节

50 SUT_TPDN 确定无位置反馈时的起始位置

100 SUT_STDABW 计算标准偏差

200 SUT_GET_POI 查找拐点

300 SUT_GET_RISETM 确定上升时间

9900 SUT_IO 预调节成功

1 SUT_NIO 预调节未成功

变量 TIR.State V1 (S7-1200)

TIR.Stat
e

名称 说明

-100 TIR_FIRST_SUT 无法进行精确调节。 将首先执行预调节。

0 TIR_INIT 初始化精确调节

200 TIR_STDABW 计算标准偏差

300 TIR_RUN_IN 尝试利用 大或 小输出值达到设定值

400 TIR_CTRLN 尝试使用现有 PID 参数达到设定值

（如果预调节已成功）

500 TIR_OSZIL 确定波动并计算参数

9900 TIR_IO 精确调节成功

1 TIR_NIO 精确调节未成功

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID_Temp (S7-1200, S7-1500)

PID_Temp 的新特性 (S7-1200, S7-1500)

PID_Temp V1.1
• 从“未激活”工作模式切换到“自动模式”时输出值的响应

添加了新选项 IntegralResetMode = 4，并将其定义为默认设置。如果 IntegralResetMode 
= 4，从“未激活”工作模式切换到“自动模式”时会自动预分配积分作用，以便控制偏

差导致带有相同符号的 PID 输出值发生跳变。 
• 自动模式下积分作用的初始化

可以通过变量 OverwriteInitialOutputValue 和 PIDCtrl.PIDInit 在自动模式下对积分作用进

行初始化。这简化了使用 PID_Temp 进行超驰控制的过程。

与 CPU 和 FW 的兼容性 (S7-1200, S7-1500)
下表显示了 PID_Temp 的每个版本可用于哪种 CPU。

CPU FW PID_Temp
S7-1200 V4.2 或更高版本 V1.1

V1.0
V4.1 V1.0

S7-1500 V3.0 或更高版本 V1.1
V2.0 至 V2.9 V1.1

V1.0
V1.7 到 V1.8 V1.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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PID_Temp V1 的 CPU 处理时间和存储器要求 (S7-1200, S7-1500)

CPU 处理时间

自版本 V1.0 起 PID_Temp 工艺对象的典型 CPU 处理时间（具体视 CPU 类型以及标准、F、T 
和 TF CPU 的工作模式而定）。

CPU 固件

版本

典型 CPU 处理时间（自动模

式）

典型 CPU 处理时间（预调节和

精确调节）

CPU 1211 ≥ V4.
1

290 µs 450 µs
CPU 1212
CPU 1214
CPU 1215
CPU 1217
CPU 1510SP ≤ 

V2.9
85 µs 140 µs

CPU 1511
CPU 1511C
CPU 1512C
CPU 1512SP
CPU 1513
CPU 1515 80 µs 110 µs
CPU 1516
CPU 1517 ≥ 

V1.7
12 µs 18 µs

CPU 1518 6 µs 9 µs
CPU 1510SP ≥ 

V3.0
70 µs 110 µs

CPU 1511
CPU 1512SP
CPU 1513
CPU 1514SP
CPU 1515 55 µs 90 µs
CPU 1516

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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存储器要求

自版本 V1.0 起的 PID_Temp 工艺对象背景数据块的存储器要求。

存储器要求 PID_Temp V1 背景数据块的存储器要求

装载存储器要求 约 17000 个字节

总工作存储器要求 1280 个字节

保持性工作存储器要求 100 个字节

PID_Temp (S7-1200, S7-1500)

PID_Temp 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明 
PID_Temp 指令提供了一种可对温度过程进行集成调节的 PID 控制器。PID_Temp 可用于纯加

热或加热/制冷应用。 
存在下列工作模式：

• 未激活

• 预调节

• 精确调节

• 自动模式

• 手动模式

• 含错误监视功能的替代输出值

有关工作模式的详细信息，请参见 State 参数。

PID 算法

PID_Temp 是一种具有抗积分饱和功能并且能够对比例作用和微分作用进行加权的 PIDT1 控
制器。PID 算法根据以下等式工作（控制区和死区已禁用）：

y  =  K
p 
 (w - x) + (c · w - x)[ (b · w - x) +

1

T
I 
 ·

  
s

T
D 

· s

a · T
D
 · s + 1

]
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下表给出了公式和后续图形中所使用图标的含义。

图标 说明  PID_Temp 指令的关联参数

y PID 算法的输出值 -
Kp 比例增益 Retain.CtrlParams.Heat.Gain

Retain.CtrlParams.Cool.Gain
CoolFactor

s 拉普拉斯运算符 -
b 比例作用权重 Retain.CtrlParams.Heat.PWeightin

g
Retain.CtrlParams.Cool.PWeighting

w 设定值 CurrentSetpoint
x 过程值 ScaledInput
TI 积分作用时间 Retain.CtrlParams.Heat.Ti

Retain.CtrlParams.Cool.Ti
TD 微分作用时间 Retain.CtrlParams.Heat.Td

Retain.CtrlParams.Cool.Td
a 微分延迟系数（微分延迟 T1 = a × 

TD）

Retain.CtrlParams.Heat.TdFiltRatio
Retain.CtrlParams.Cool.TdFiltRatio

c 微分作用权重 Retain.CtrlParams.Heat.DWeightin
g
Retain.CtrlParams.Cool.DWeightin
g

DeadZone 死区宽度 Retain.CtrlParams.Heat.DeadZone
Retain.CtrlParams.Cool.DeadZone

ControlZone 控制区宽度 Retain.CtrlParams.Heat.ControlZo
ne
Retain.CtrlParams.Cool.ControlZon
e
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PID_Temp 方框图
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带抗积分饱和的 PIDT1 的方框图

调用

在周期中断 OB 的恒定时间范围内调用 PID_Temp。

下载到设备

仅当完整下载 PID_Temp  后，才能更新保持性变量的过程值。 
将工艺对象下载到设备

启动

CPU 启动时，PID_Temp 以保存在 Mode 输入/输出参数中的工作模式启动。要在启动期间切

换到“未激活”工作模式，应设置 RunModeByStartup = FALSE。
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对错误的响应

发生错误时的行为由变量 SetSubstituteOutput 和 ActivateRecoverMode 确定。如果 
ActivateRecoverMode = TRUE，则行为还取决于所发生的错误。

SetSubstitute
Output

ActivateRe
coverMode

组态编辑器

> 输出的基本设置

> 将 PidOutputSum 设置为

响应

不相关 FALSE 零（未激活） 切换到“未激活”(State = 0) 模式

PID 算法的输出值以及所有加热和制冷输出均

设置为 0。加热和制冷输出的标定未激活。

FALSE TRUE 发生错误时（错误未决时）的当

前值

切换到“含错误监视功能的替代输出值”模

式 (State = 5)
当错误未决时，当前输出值会传送到执行器。

TRUE TRUE 错误未决时的替代输出值 切换到“含错误监视功能的替代输出值”模

式 (State = 5)
当错误未决时，SubstituteOutput 中的值会

传送到执行器。

在手动模式下，PID_Temp 使用 ManualValue 作为输出值，除非 ManualValue 无效。 
• 如果 ManualValue 无效，将使用 SubstituteOutput。 
• 如果 ManualValue 和 SubstituteOutput 无效，将使用 

Config.Output.Heat.PidLowerLimit。
Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。当错误不再处于未决状态时，Error = FALSE。
ErrorBits 参数显示了已发生的错误。通过 Reset 或 ErrorAck 的上升沿来复位 ErrorBits。

PID_Temp 的工作模式 (S7-1200, S7-1500)

监视过程值的限值

在 Config.InputUpperLimit 和 Config.InputLowerLimit 变量中指定过程值的上限和下限。如

果过程值超出这些限值，将出现错误 (ErrorBits = 0000001h)。
在 Config.InputUpperWarning 和 Config.InputLowerWarning 变量中指定过程值的警告上限

和警告下限。如果过程值超出这些警告限值，将发生警告 (Warning = 0000040h)，并且 
InputWarning_H 或 InputWarning_L 输出参数会更改为 TRUE。 
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限制设定值 
在 Config.SetpointUpperLimit 变量和 Config.SetpointLowerLimit 变量中指定设定值的上限

和下限。PID_Temp 会将设定值自动限制在过程值限值内。用户可以将设定值限制在更小范

围内。PID_Temp 会检查该范围是否处于过程值限值内。如果设定值超出这些限值，上限和

下限将用作设定值，并且输出参数 SetpointLimit_H 或 SetpointLimit_L 将设置为 TRUE。
在所有操作模式下均限制设定值。

替代设定值

用户可以在 SubstituteSetpoint 变量中指定替代设定值并通过 SubstituteSetpointOn = TRUE 
将其激活。例如，通过这种方式可以直接为级联中的从控制器暂时指定设定值，而无需更改

用户程序。为设定值设置的限值也适用于替代设定值。

加热和制冷

默认设置下，PID_Temp 仅使用加热输出（OutputHeat、OutputHeat_PWM、

OutputHeat_PER）。PID 算法的输出值 (PidOutputSum) 经过标定在加热输出中输出。如果

要计算 OutputHeat_PWM 或 OutputHeat_PER，需通过 Config.Output.Heat.Select 进行指

定。始终会计算 OutputHeat。
还可以通过 Config.ActivateCooling = TRUE 激活制冷输出 (OutputCool, OutputCool_PWM, 
OutputCool_PER)。PID 算法的正输出值 (PidOutputSum) 将在标定后在加热输出中输出。PID 
算法的负输出值则在标定后在制冷输出中输出。如果要计算 OutputCool_PWM 或 
OutputCool_PER，需通过 Config.Output.Cool.Select 进行指定。始终会计算 OutputCool。
可通过两种方法计算已激活制冷的 PID 输出值：

• 制冷系数 (Config.AdvancedCooling = FALSE)： 
通过控制加热过程的 PID 参数并考虑可组态的制冷系数 Config.CoolFactor 来计算用于制

冷的输出值。此方法适用于加热执行器和制冷执行器的时间响应相似但增益不同的情况。

选择该方法时，无法对制冷进行预调节和精确调节并且控制制冷的 PID 参数集不可用。只

能执行加热调节。

• PID 参数切换 (Config.AdvancedCooling = TRUE)： 
通过单独的 PID 参数集来计算制冷的输出值。PID 算法将根据计算出的输出值和控制偏差

确定使用加热过程还是制冷过程的 PID 参数。此方法适用于加热执行器和制冷执行器的

时间响应和增益都不同的情况。仅在选择该方法后才可对制冷进行预调节和精确调节。 
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输出值限值和标定

根据具体的工作模式，PID 输出值 (PidOutputSum) 将通过 PID 算法自动计算或者由手动值 
(ManualValue)/已组态的替换输出值 (SubstituteOutput) 定义。

根据组态限制 PID 输出值： 
• 如果禁用制冷 (Config.ActivateCooling = FALSE)，则 Config.Output.Heat.PidUpperLimit 

作为上限值，Config.Output.Heat.PidLowerLimit 作为下限值。 
• 如果激活制冷 (Config.ActivateCooling = TRUE)，则 Config.Output.Heat.PidUpperLimit 

作为上限值，Config.Output.Cool.PidLowerLimit 作为下限值。

PID 输出值经过标定在加热和制冷输出中输出。可以单独为每个输出定义标定，并以带 2 个
值对的 Config.Output.Heat 或 Config.Output.Cool 结构指定各个标定： 

输出 值对 参数

OutputHeat 值对 1 PID 输出值上限（加热）

Config.Output.Heat.PidUpperLimit， 
标定的输出上限值（加热）

Config.Output.Heat.UpperScaling
值对 2 PID 输出值下限（加热） 

Config.Output.Heat.PidLowerLimit， 
标定的输出下限值（加热）

Config.Output.Heat.LowerScaling
OutputHeat_PWM 值对 1 PID 输出值上限（加热）

Config.Output.Heat.PidUpperLimit， 
标定的 PWM 输出上限值（加热）

Config.Output.Heat.PwmUpperScaling
值对 2 PID 输出值下限（加热）

Config.Output.Heat.PidLowerLimit， 
标定的 PWM 输出下限值（加热）

Config.Output.Heat.PwmLowerScaling

指令
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输出 值对 参数

OutputHeat_PER 值对 1 PID 输出值上限（加热）

Config.Output.Heat.PidUpperLimit， 
标定的模拟量输出上限值（加热）

Config.Output.Heat.PerUpperScaling
值对 2 PID 输出值下限（加热）

Config.Output.Heat.PidLowerLimit， 
标定的模拟量输出下限值（加热）

Config.Output.Heat.PerLowerScaling
OutputCool 值对 1 PID 输出值下限（制冷）

Config.Output.Cool.PidLowerLimit，
标定的输出上限值（制冷）

Config.Output.Cool.UpperScaling
值对 2 PID 输出值上限（制冷）

Config.Output.Cool.PidUpperLimit，
标定的输出下限值（制冷）

Config.Output.Cool.LowerScaling
OutputCool_PWM 值对 1 PID 输出值下限（制冷）

Config.Output.Cool.PidLowerLimit， 
标定的 PWM 输出上限值（制冷）

Config.Output.Cool.PwmUpperScaling
值对 2 PID 输出值上限（制冷）

Config.Output.Cool.PidUpperLimit， 
标定的 PWM 输出下限值（制冷）

Config.Output.Cool.PwmLowerScaling
OutputCool_PER 值对 1 PID 输出值下限（制冷）

Config.Output.Cool.PidLowerLimit，
标定的模拟量输出上限值（制冷）

Config.Output.Cool.PerUpperScaling
值对 2 PID 输出值上限（制冷）

Config.Output.Cool.PidUpperLimit， 
标定的模拟量输出下限值（制冷）

Config.Output.Cool.PerLowerScaling
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如果激活制冷 (Config.ActivateCooling = TRUE)，则 Config.Output.Heat.PidLowerLimit 的值必须

为 0.0。
Config.Output.Cool.PidUpperLimit 的值必须为 0.0。

示例：

使用输出 OutputHeat 时的输出标定（禁用制冷；Config.Output.Heat.PidLowerLimit 可能不

等于 0.0）：

示例： 
使用输出 OutputHeat_PWM 和 OutputCool_PER 时的输出标定（激活制冷；

Config.Output.Heat.PidLowerLimit 必须等于 0.0）：

Config.Output.Cool.

PidLowerLimit

OutputCool_PER

Config.Output.Cool.

PerUpperScaling

Config.Output.Cool.

PerLowerScaling

Config.Output.Heat.

PwmLowerScaling

Config.Output.Heat.

PwmUpperScaling

Config.Output.Heat.

PidLowerLimit 

=Config.Output.Cool.

PidUpperLimit=0.0

Config.Output.Heat.

PidUpperLimit 

OutputHeat_PWM

PidOutputSum

除在“未激活”工作模式下外，输出的值始终介于其标定的输出上限值和标定的输出下限值

之间，例如，OutputHeat 始终在 Config.Output.Heat.UpperScaling 和 
Config.Output.Heat.LowerScaling 之间。

如果要限制相关输出的值，因此还必须调整这些标定值。

级联

PID_Temp 将在您使用级联控制时为您提供支持（请参见：AUTOHOTSPOT）。
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替代输出值

出现错误时，PID_Temp 可输出您在 SubstituteOutput 变量处定义的替代输出值。替换输出

值必须处于 PID 输出值的限值范围内。在应用替代输出值后，相关输出上输出的加热或制冷

值取决于输出标定的组态情况。

监视信号有效性

使用以下参数时，监视其有效性：

• Setpoint
• SubstituteSetpoint
• Input
• Input_PER
• Disturbance
• ManualValue
• SubstituteOutput
• 具有 Retain.CtrlParams.Heat 和 Retain.CtrlParams.Cool. 结构的 PID 参数

监视采样时间 PID_Temp
理想情况下，采样时间等于循环中断 OB 的周期时间。PID_Temp 指令测量两次调用之间的

时间间隔。这就是当前采样时间。每次切换工作模式以及初始启动期间，平均值由前 10 个
采样时间构成。当前采样时间与该平均值之间的差值过大时会触发错误 (Error = 0000800h)。
如果存在以下情况，调节期间将发生错误： 
• 新平均值 >= 1.1 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.9 x 原平均值

如果存在以下情况，将在自动模式下发生错误： 
• 新平均值 >= 1.5 x 原平均值

• 新平均值 <= 0.5 x 原平均值

如果禁用采样时间监视 (CycleTime.EnMonitoring = FALSE)，则也可在 OB1 中调用 
PID_Temp。由于采样时间发生偏离，因此随后必须接受质量较低的控制。
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PID 算法的采样时间

受控系统需要一定的时间来对输出值的变化做出响应。因此，建议不要在每次循环中都计算

输出值。PID 算法的采样时间是两次计算输出值之间的时间。该时间在调节期间进行计算，

并舍入为循环中断 OB 的循环时间（采样时间 PID_Temp）的倍数。PID_Temp 的所有其它功

能会在每次调用时执行。

如果激活制冷和 PID 参数切换，则 PID_Temp 将为加热和制冷使用单独的 PID 算法采样时间。

在其它所有组态中，仅使用加热的 PID 算法采样时间。

如果使用 OutputHeat_PWM 或 OutputCool_PWM，PID 算法的采样时间将用作脉宽调制的周

期时间。输出信号的精度由 PID 算法采样时间与 OB 的周期时间之比来确定。该周期时间不

应超出 PID 算法采样时间的十分之一。

如果使用 OutputHeat_PWM 或 OutputCool_PWM 时 PID 算法采样时间和脉宽调制的周期时

间过长，则可在 Config.Output.Heat.PwmPeriode 或 Config.Output.Cool.PwmPeriode 参数

中定义存在偏差的稍短周期时间来改善过程值的平滑度。

控制逻辑

PID_Temp 可用于加热或加热/制冷应用且始终使用常规控制逻辑。 
PID 输出值 (PidOutputSum) 的增大用于增大过程值。在应用 PID 输出值后，相关输出上输

出的加热或制冷值取决于输出标定的组态情况。

不支持反转控制逻辑或负比例增益。

如果需要应用中的过程值随输出值的增大而减小（例如，放电控制），则可以使用具有反转

控制逻辑的 PID_Compact。

PID_Temp 的输入参数 (S7-1200, S7-1500)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

参数 数据类型 默认值 说明

Setpoint REAL 0.0 PID 控制器在自动模式下的设定值 
数值的有效范围：

Config.SetpointUpperLimit ≥ Setpoint ≥ Config.SetpointLowerLimit
Config.InputUpperLimit ≥ Setpoint ≥ Config.InputLowerLimit

Input REAL 0.0 用户程序的变量用作过程值的源。 
如果正在使用 Input 参数，则必须设置 Config.InputPerOn = FALSE。
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参数 数据类型 默认值 说明

Input_PER INT 0 模拟量输入用作过程值的源。

如果正在使用 Input_PER 参数，则必须设置 
Config.InputPerOn = TRUE。

Disturbanc
e

REAL 0.0 扰动变量或预控制值

ManualEna
ble

BOOL FALSE • 出现 FALSE -> TRUE 沿时会激活“手动模式”，而 State = 4 和 
Mode 保持不变。

只要 ManualEnable = TRUE，便无法通过 ModeActivate 的上升沿

或使用调试对话框来更改工作模式。

• 出现 TRUE -> FALSE 沿时会激活由 Mode 指定的工作模式。

建议只使用 Mode 和 ModeActivate 更改工作模式。

ManualVal
ue

REAL 0.0 手动值

该值在手动模式下使用，用作 PID 输出值 (PidOutputSum)。
在应用此手动值后，相关输出上输出的加热或制冷值取决于输出标定

的组态情况（Config.Output.Heat 和 Config.Output.Cool 结构）。

对于具有已激活制冷输出的控制器 (Config.ActivateCooling = TRUE)，
定义：

• 正的手动值以输出加热输出中的值

• 负的手动值以输出制冷输出中的值

允许的取值范围由组态确定。

• 禁用制冷输出 (Config.ActivateCooling = FALSE)：
Config.Output.Heat.PidUpperLimit ≥ ManualValue ≥ 
Config.Output.Heat.PidLowerLimit

• 激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE)：
Config.Output.Heat.PidUpperLimit ≥ ManualValue ≥ 
Config.Output.Cool.PidLowerLimit

ErrorAck BOOL FALSE • FALSE -> TRUE 沿
将复位 ErrorBits 和 Warning。
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参数 数据类型 默认值 说明

Reset BOOL FALSE 重新启动控制器。

• FALSE -> TRUE 沿
– 切换到“未激活”模式

– 将复位 ErrorBits 和 Warning。
• 只要 Reset = TRUE， 

– PID_Temp 将保持在“未激活”模式下 (State = 0)。
– 无法通过 Mode 和 ModeActivate 或 ManualEnable 更改工作模

式。 
– 无法使用调试对话框。

• TRUE -> FALSE 沿
– 如果 ManualEnable = FALSE，则  PID_Temp 会切换到保存在 

Mode 中的工作模式。

– 如果 Mode = 3（自动模式），会将积分作用视为已通过变量 
IntegralResetMode 进行组态。

ModeActiv
ate

BOOL FALSE • FALSE -> TRUE 沿
PID_Temp 切换到保存在 Mode 输入中的工作模式。

PID_Temp 的输出参数 (S7-1200, S7-1500)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

参数 数据类

型

默认值 说明

ScaledInput REAL 0.0 标定的过程值 
OutputHeat REAL 0.0 REAL 形式的输出值（加热） 

PID 输出值 (PidOutputSum) 使用两个值对 
Config.Output.Heat.PidUpperLimit、
Config.Output.Heat.UpperScaling 和 
Config.Output.Heat.PidLowerLimit、
Config.Output.Heat.LowerScaling 进行标定，并以 REAL 形式在 
OutputHeat 中输出。

始终计算 OutputHeat。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类

型

默认值 说明

OutputCool REAL 0.0 REAL 形式的输出值（制冷） 
PID 输出值 (PidOutputSum) 使用两个值对 
Config.Output.Cool.PidUpperLimit、
Config.Output.Cool.LowerScaling 和 
Config.Output.Cool.PidLowerLimit、
Config.Output.Cool.UpperScaling 进行标定，并以 REAL 形式在 
OutputCool 中输出。

仅在激活制冷输出时 (Config.ActivateCooling = TRUE) 才会计算 
OutputCool。

OutputHeat_
PER

INT 0 模拟量输出值（加热）

PID 输出值 (PidOutputSum) 使用两个值对 
Config.Output.Heat.PidUpperLimit, 
Config.Output.Heat.PerUpperScaling 和 
Config.Output.Heat.PidLowerLimit, 
Config.Output.Heat.PerLowerScaling 进行标定，并以模拟值形式在 
OutputHeat_PER 中输出。

仅当 Config.Output.Heat.Select = 2 时才会计算 OutputHeat_PER。
OutputCool_
PER

INT 0 模拟量输出值（制冷）

PID 输出值 (PidOutputSum) 使用两个值对 
Config.Output.Cool.PidUpperLimit、
Config.Output.Cool.PerLowerScaling 和 
Config.Output.Cool.PidLowerLimit、
Config.Output.Cool.PerUpperScaling 进行标定，并以模拟值形式在 
OutputCool_PER 中输出。

仅在激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE) 且 
Config.Output.Cool.Select = 2 时才会计算 OutputCool_PER。

OutputHeat_
PWM

BOOL FALSE 脉宽调制输出值（加热）

PID 输出值 (PidOutputSum) 使用两个值对 
Config.Output.Heat.PidUpperLimit、
Config.Output.Heat.PwmUpperScaling 和 
Config.Output.Heat.PidLowerLimit、
Config.Output.Heat.PwmLowerScaling 进行标定，并以脉宽调制值

（变量开关时间）形式在 OutputHeat_PWM 中输出。

仅当 Config.Output.Heat.Select = 1 时才会计算 OutputHeat_PWM。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类

型

默认值 说明

OutputCool_
PWM

BOOL FALSE 脉宽调制输出值（制冷）

PID 输出值 (PidOutputSum) 使用两个值对 
Config.Output.Cool.PidUpperLimit、
Config.Output.Cool.PwmLowerScaling 和 
Config.Output.Cool.PidLowerLimit、
Config.Output.Cool.PwmUpperScaling 进行标定，并以脉宽调制值

（变量开关时间）形式在 OutputCool_PWM 中输出。

仅在激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE) 且 
Config.Output.Cool.Select = 1 时才会计算 OutputCool_PWM。

SetpointLimit
_H

BOOL FALSE 如果 SetpointLimit_H = TRUE，则说明达到了设定值的绝对上限 
(Setpoint ≥ Config.SetpointUpperLimit) 或者 
Setpoint ≥ Config.InputUpperLimit。
设定值上限是 Config.SetpointUpperLimit 和 Config.InputUpperLimit 
中的较小值。

SetpointLimit
_L

BOOL FALSE 如果 SetpointLimit_L = TRUE，则说明达到了设定值的绝对下限 
(Setpoint ≤ Config.SetpointLowerLimit) 或者 
Setpoint ≤ Config.InputLowerLimit。
设定值下限是 Config.SetpointLowerLimit 和 Config.InputLowerLimit 
中的较大值。

InputWarnin
g_H

BOOL FALSE 如果 InputWarning_H = TRUE，则说明过程值已达到或超出警告上限 
(ScaledInput ≥ Config.InputUpperWarning)。

InputWarnin
g_L

BOOL FALSE 如果 InputWarning_L = TRUE，则说明过程值已经达到或低于警告下

限 (ScaledInput ≤ Config.InputLowerWarning)。
State INT 0 PID_Temp 状态和模式参数 (页 4929)显示了 PID 控制器的当前工作模

式。可使用输入参数 Mode 和 ModeActivate 处的上升沿更改工作模

式。对于预调节和精确调节，通过 Heat.EnableTuning 和 
Cool.EnableTuning 指定针对加热还是制冷进行调节。

• State = 0：未激活

• State = 1：预调节

• State = 2：精确调节

• State = 3：自动模式

• State = 4：手动模式

• State = 5：含错误监视功能的替代输出值

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类

型

默认值 说明

Error BOOL FALSE 如果 Error = TRUE，则此周期内至少有一条错误消息处于未决状态。

ErrorBits DWORD DW#16#0 PID_Temp ErrorBits 参数 (页 4941)显示了未决的错误消息。

ErrorBits 具有保持性，在 Reset 或 ErrorAck 出现上升沿时复位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID_Temp V2 的输入/输出参数 (S7-1200, S7-1500)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

参数 数据类型 默认值 说明

Mode INT 4 在 Mode 上，指定 PID_Temp 将转换到的工作模式。选项包括： 
• Mode = 0：未激活

• Mode = 1：预调节

• Mode = 2：精确调节

• Mode = 3：自动模式

• Mode = 4：手动模式

工作模式由以下沿激活：

• ModeActivate 的上升沿

• Reset 的下降沿

• ManualEnable 的下降沿

• 如果 RunModeByStartup = TRUE，则冷启动 CPU。
对于预调节和精确调节，通过 Heat.EnableTuning 和 
Cool.EnableTuning 指定针对加热还是制冷进行调节。

Mode 具有保持性。

有关工作模式的详细说明，请参见 State 和 Mode 参数 (页 4929)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 默认值 说明

Master DWORD DW#16#0 级联控制的接口

如果该 PID_Temp 实例用作级联中的从控制器 (Config.Cascade.IsSlave 
= TRUE)，则在指令调用中通过主控制器的 Slave 参数分配 Master 参数。

示例：

在 SCL 中通过主控制器“PID_Temp_1”调用从控制器“PID_Temp_2”：
----------------------------------------------------------------------------
"PID_Temp_2"(Master := "PID_Temp_1".Slave, 
Setpoint := "PID_Temp_1".OutputHeat);
----------------------------------------------------------------------------
使用此接口与主控制器交换关于从控制器的工作模式、限值和替代设定

值的信息。请记住，在同一个循环中断 OB 中，必须先调用主控制器，

再调用从控制器。

分配：

• 位 0 至 15：未分配

• 位 16 至 23 – 限值计数器： 
输出值受限制的从控制器会使此计数器递增。主控制器将根据已组态

的从控制器数 (Config.Cascade.CountSlaves) 和抗积分饱和模式 
(Config.Cascade.AntiWindUpMode) 作出相应反应。

• 位 24 – 从控制器的自动模式：

如果所有从控制器均处于自动模式，则为 TRUE
• 位 25 – 从控制器的替代设定值：

如果从控制器已激活替代设定值 (SubstituteSetpointOn = TRUE)，则

为 TRUE
Slave DWORD DW#16#0 级联控制的接口

使用此接口与主控制器交换关于从控制器的工作模式、限值和替代设定

值的信息。

请参见 Master 参数的说明

参见

PID_Temp 状态和模式参数 (页 4929)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID_Temp 静态变量 (S7-1200, S7-1500)

说明

请仅在“未激活”模式下更改使用 (1) 标识的变量，以防 PID 控制器出现故障。

以下变量的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

变量 数据类

型

默认值 说明

IntegralResetMode Int V1.0：1， 
V1.1 或更

高版本：4

“IntegralResetMode 变量 (页 4951)”用于确定从“未激

活”工作模式切换到“自动模式”时如何预分配积分作

用 PIDCtrl.IOutputOld。 
此设置仅在一个周期内有效。

• IntegralResetMode = 0：平滑

• IntegralResetMode = 1：删除

• IntegralResetMode = 2：保持

• IntegralResetMode = 3：预分配

• IntegralResetMode = 4：类似于设定值更改（仅适用

于版本 1.1 及更高版本的 PID_Temp）
OverwriteInitialOutputValue REAL 0.0 如果满足下列条件之一，则会自动预分配 

PIDCtrl.IOutputOld 积分作用，就像上一周期中 
PIDOutputSum = OverwriteInitialOutputValue 一样：

• 从“未激活”工作模式切换到“自动模式”时 
IntegralResetMode = 3

• IntegralResetMode = 3，参数 Reset 的 TRUE -> 
FALSE 沿并且参数 Mode = 3 

• 在“自动模式”下 PIDCtrl.PIDInit = TRUE（自 
PID_Temp 版本 1.1 起可用）

RunModeByStartup BOOL TRUE CPU 重启后，激活 Mode 参数中的工作模式。

• 如果 RunModeByStartup = TRUE，PID_Temp 将在 
CPU 启动后以保存在模式参数中的工作模式启动。

• 如果 RunModeByStartup = FALSE，PID_Temp 在 
CPU 启动后仍保持“未激活”模式。

LoadBackUp BOOL FALSE 如果 LoadBackUp = TRUE，则将从 CtrlParamsBackUp 
结构中重新加载上一个 PID 参数集。该设置在 后一次

调节前保存。LoadBackUp 自动设置回 FALSE。接受是

无扰动的。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

4892 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类

型

默认值 说明

SetSubstituteOutput BOOL TRUE 在错误未决时选择输出值 (State = 5)：
• 如果 SetSubstituteOutput = TRUE 且 

ActivateRecoverMode = TRUE，则只要错误未决，

便会输出已组态的替代输出值 SubstituteOutput 作
为 PID 输出值。

• 如果 SetSubstituteOutput = FALSE 且 
ActivateRecoverMode = TRUE，则只要错误未决，

执行器便会仍保持当前 PID 输出值。

• 如果  ActivateRecoverMode = FALSE，则 
SetSubstituteOutput 无效。

• 如果 SubstituteOutput 无效 (ErrorBits = 
0020000h)，则不能输出替代输出值。此时，会将

加热的 PID 输出值下限 
(Config.Output.Heat.PidLowerLimit) 用作 PID 输出

值。 
PhysicalUnit INT 0 过程值和设定值的测量单位，例如 ºC 或 ºF。

PhysicalUnit 在编辑器中起到显示作用，对 CPU 中的控

制算法无影响。

通过 Openness API 导入 PID_Temp 时，PhysicalUnit 重
置为默认值。

PhysicalQuantity INT 0 过程值和设定值的物理量，如温度。

PhysicalQuantity 在编辑器中起到显示作用，对 CPU 中
的控制算法无影响。

通过 Openness API 导入 PID_Temp 时，

PhysicalQuantity 重置为默认值。

ActivateRecoverMode BOOL TRUE ActivateRecoverMode 变量决定错误响应方式。

Warning DWOR
D

0 Warning 变量显示自 Reset = TRUE 或 ErrorAck =TRUE 以
来的警告。警告具有保持性。

Progress REAL 0.0 百分数形式的当前调节阶段进度 (0.0 - 100.0)
CurrentSetpoint REAL 0.0 CurrentSetpoint 始终显示当前有效的设定值。调节期间

该值处于冻结状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

CancelTuningLevel REAL 10.0 调节期间允许的设定值拐点。出现以下情况之前，不会

取消调节：

• Setpoint > CurrentSetpoint + CancelTuningLevel
或

• Setpoint < CurrentSetpoint - CancelTuningLevel
SubstituteOutput REAL 0.0 只要满足以下条件，便会将替换输出值用作 PID 输出

值：

• 自动模式下有一个或多个错误未决，且 
ActivateRecoverMode 有效 

• SetSubstituteOutput = TRUE
• ActivateRecoverMode= TRUE
在应用替代输出值后，相关输出上输出的加热或制冷值

取决于输出标定的组态情况（Config.Output.Heat 和 
Config.Output.Cool 结构）。

对于具有已激活制冷输出的控制器 
(Config.ActivateCooling = TRUE)，定义：

• 正的替换输出值以在加热输出上输出该值

• 负的替换输出值以在制冷输出上输出该值

允许的取值范围由组态确定。

• 禁用制冷输出 (Config.ActivateCooling = FALSE)：
Config.Output.Heat.PidUpperLimit ≥ 
SubstituteOutput ≥ 
Config.Output.Heat.PidLowerLimit

• 激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE)：
Config.Output.Heat.PidUpperLimit ≥ 
SubstituteOutput ≥ 
Config.Output.Cool.PidLowerLimit

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PidOutputSum REAL 0.0 PID 输出值

PidOutputSum 显示 PID 算法的输出值。根据具体的工

作模式，将自动计算或通过手动值/已组态的替换输出值

定义该值。

在应用 PID 输出值后，相关输出上输出的加热或制冷值

取决于输出标定的组态情况（Config.Output.Heat 和 
Config.Output.Cool 结构）。

PidOutputSum 的限值在组态中进行定义。

• 禁用制冷输出 (Config.ActivateCooling = FALSE)：
Config.Output.Heat.PidUpperLimit ≥ 
PidOutputSum ≥ 
Config.Output.Heat.PidLowerLimit

• 激活制冷输出 (ConfigActivateCooling = TRUE)：
Config.Output.Heat.PidUpperLimit ≥ 
PidOutputSum ≥ 
Config.Output.Cool.PidLowerLimit

PidOutputOffsetHeat REAL 0.0 加热 PID 输出值的偏移量

PidOutputOffsetHeat 将添加到加热分支的 
PidOutputSum 产生的值中。为 PidOutputOffsetHeat 
输入正值以在加热输出上接收正偏移量。 
加热输出中得到的值取决于输出标定的组态

（Config.Output.Heat 结构）。

该偏移量可用于需要固定 小值的执行器，例如具有

小转速的风扇。

PidOutputOffsetCool REAL 0.0 制冷 PID 输出值的偏移量

PidOutputOffsetCool 将添加到制冷分支的 
PidOutputSum 产生的值中。为 PidOutputOffsetCool 
输入负值以在制冷输出中接收正偏移量。

制冷输出中得到的值取决于输出标定的组态

（ Config.Output.Cool 结构）。

该偏移量可用于需要固定 小值的执行器，例如具有

小转速的风扇。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

SubstituteSetpointOn BOOL FALSE 激活替代设定值作为控制器设定值。

• FALSE = 使用 Setpoint 参数。

• TRUE = 使用 SubstituteSetpoint 参数作为设定值

SubstituteSetpointOn 可用于直接指定级联中的从控制

器的设定值，而无需更改用户程序。

SubstituteSetpoint REAL 0.0 替代设定值

如果 SubstituteSetpointOn = TRUE，则 
SubstituteSetpoint 参数用作设定值。

数值的有效范围：

Config.SetpointUpperLimit ≥ 
SubstituteSetpoint ≥ Config.SetpointLowerLimit, 
Config.InputUpperLimit ≥ 
SubstituteSetpoint ≥ Config.InputLowerLimit

DisableCooling BOOL FALSE DisableCooling = TRUE 通过将 PidOutputSum 设置为 
0.0 作为下限来禁用自动模式下的加热/制冷控制器的制

冷分支 (Config.ActivateCooling = TRUE)。
制冷输出的 PidOutputOffsetCool 和输出标定保持激活

状态。 
在所有控制器均完成调节前，可使用 DisableCooling 调
节多区域应用以暂时禁用制冷分支。

该参数由用户手动设置/复位，而非通过 PID_Temp 指令

自动复位。

AllSlaveAutomaticState BOOL FALSE 如果该 PID_Temp 实例用作级联中的主控制器 
(Config.Cascade.IsMaster = TRUE)，则 
AllSlaveAutomaticState = TRUE 表示所有从控制器均处

于自动模式。

仅当所有从控制器均处于自动模式下时，才可精确执行

主控制器的调节、手动模式或自动模式。

仅当主控制器和从控制器通过主从参数互连后才可确定 
AllSlaveAutomaticState。 
有关详细信息，请参见 Master 参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

NoSlaveSubstituteSetpoint BOOL FALSE 如果该 PID_Temp 实例用作级联中的主控制器 
(Config.Cascade.IsMaster = TRUE)，则 
NoSlaveSubstituteSetpoint = TRUE 表示所有从控制器

均未激活其替代设定值。

仅当所有从控制器均未激活其替代设定值，才可精确执

行主控制器的调节、手动模式或自动模式。

仅当主控制器和从控制器通过主从参数互连后才可确定 
NoSlaveSubstituteSetpoint。 
有关详细信息，请参见 Master 参数。

Heat.EnableTuning BOOL TRUE 启用加热调节 
必须为以下调节设置 Heat.EnableTuning（以 Mode 或 
ModeActivate 启动的同时或之前）：

• 预调节加热

• 预调节加热和制冷

• 精确调节加热

该参数不会通过 PID_Temp 指令自动复位。

Cool.EnableTuning BOOL FALSE 启用制冷调节 
必须为以下调节设置 Cool.EnableTuning（以 Mode 或 
ModeActivate 启动的同时或之前）：

• 预调节制冷

• 预调节加热和制冷

• 精确调节制冷

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（“Config.ActivateCooling”= TRUE 且
“Config.AdvancedCooling”= TRUE）有效。

该参数不会通过 PID_Temp 指令自动复位。

Config.InputPerOn(1) BOOL TRUE 如果 InputPerOn = TRUE，则将使用参数 Input_PER 检
测过程值。如果 InputPerOn = FALSE，则使用参数 
Input。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.InputUpperLimit(1) REAL 120.0 过程值的上限

监控 Input 和 Input_PER，以确保符合此限值。如果超

出限值，将输出错误并由 ActivateRecoverMode 确定响

应方式。

在 I/O 输入中，过程值 大可超出额定范围 18%（过范

围）。这意味着使用具有预设的上限和过程值标定的 I/O 
输入时不会超出限值。 
启动预调节后，将检查过程值上限和下限的差值以确定

设定值和过程值之间的距离是否满足所需要求。

InputUpperLimit > InputLowerLimit
Config.InputLowerLimit(1) REAL 0.0 过程值的下限

监控 Input 和 Input_PER，以确保符合此限值。如果低

于限值，将输出错误并由 ActivateRecoverMode 确定错

误响应方式。

InputLowerLimit < InputUpperLimit
Config.InputUpperWarning(1) REAL 3.402822

e+38
过程值的警告上限

监控 Input 和 Input_PER，以确保符合此限值。如果超

出限值，将在 Warning 参数中输出警告。

• 如果设置的 InputUpperWarning 超出了过程值的限

值范围，则所组态的过程值的绝对上限将用作警告上

限。 
• 如果组态的 InputUpperWarning 值位于过程值的限

值范围内，则该值将用作警告上限。

InputUpperWarning > InputLowerWarning
Config.InputLowerWarning(1) REAL -3.402822

e+38
过程值的警告下限

监控 Input 和 Input_PER，以确保符合此限值。如果低

于限值，将在 Warning 参数中输出警告。

• 如果设置的 InputLowerWarning 超出了过程值的限

值范围，则所组态的过程值的绝对下限将用作警告下

限。 
• 如果组态的 InputLowerWarning 值位于过程值的限

值范围内，则该值将用作警告下限。

InputLowerWarning < InputUpperWarning

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.SetpointUpperLimit(1) REAL 3.402822
e+38

设定值的上限

监控 Setpoint 和 SubstituteSetpoint，以确保符合此限

值。如果超出限值，将在 Warning 参数中输出警告。

• 如果组态的 SetpointUpperLimit 超出了过程值的限

值范围，则所组态的过程值的绝对上限将用作设定值

的上限。 
• 如果组态的 SetpointUpperLimit  值位于过程值的限

值范围内，则该值将用作设定值的上限。

SetpointUpperLimit > SetpointLowerLimit
Config.SetpointLowerLimit(1) REAL -3.402822

e+38
设定值的下限

监控 Setpoint 和 SubstituteSetpoint，以确保符合此限

值。如果低于限值，将在 Warning 参数中输出警告。

• 如果设置的 SetpointLowerLimit 超出了过程值的限

值范围，则所组态的过程值的绝对下限将用作设定值

的下限。

• 如果组态的 SetpointLowerLimit 值位于过程值限值

范围内，则该值将用作设定值下限。

SetpointLowerLimit < SetpointUpperLimit
Config.ActivateCooling(1) BOOL FALSE 激活制冷输出

• Config.ActivateCooling = FALSE 
仅使用加热输出。

• Config.ActivateCooling = TRUE 
使用加热和制冷输出。

如果要使用制冷输出，则必须将控制器组态为主控制器

（Config.Cascade.IsMaster 必须为 FALSE）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.AdvancedCooling(1) BOOL TRUE 加热/制冷方法

• 制冷系数 (Config.AdvancedCooling = FALSE)：
通过控制加热过程的 PID 参数（以 
Retain.CtrlParams.Heat 开头）并考虑可组态的制冷

系数 Config.CoolFactor 来计算用于制冷的输出值。 
此方法适用于加热执行器和制冷执行器的时间响应相

似但增益不同的情况。

选择该方法时无法对制冷进行预调节和精确调节。只

能执行加热调节。

• PID 参数切换 (Config.AdvancedCooling = TRUE)
通过单独的 PID 参数集（Retain.CtrlParams.Cool 结
构）来计算制冷的输出值。 
此方法适用于加热执行器和制冷执行器的时间响应和

增益都不同的情况。

仅在选择该方法后才可对制冷进行预调节和精确调节

（Mode = 1 或 2，Cool.EnableTuning = TRUE）。

仅在激活制冷输出时 (Config.ActivateCooling = TRUE) 
才会计算 Config.AdvancedCooling。

Config.CoolFactor(1) REAL 1.0 制冷系数

如果 Config.AdvancedCooling = FALSE，则会将 
Config.CoolFactor 视为制冷输出值计算中的系数。因

此，可以考虑加热执行器与制冷执行器增益不同的情况。

Config.CoolFactor 既不会自动进行设置，也不会在调节

期间进行调整。必须通过比值“加热执行器增益/制冷执

行器增益”手动对 Config.CoolFactor 进行正确组态。 
示例：Config.CoolFactor = 2.0 表示加热执行器增益是

制冷执行器增益的两倍。

仅在激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE) 且
选择制冷系数作为加热/制冷方法时 
(Config.AdvancedCooling = FALSE) Config.CoolFactor 
才有效。

Config.CoolFactor > 0.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.InputScaling.UpperPoi
ntIn(1)

REAL 27648.0 标定的 Input_PER 上限

根据两个值对 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn 对 Input_PER 进行标定。

仅当使用 Input_PER 进行过程值检测 
(Config.InputPerOn = TRUE) 时才有效。

UpperPointIn > LowerPointIn
Config.InputScaling.LowerPoi
ntIn(1)

REAL 0.0 标定的 Input_PER 下限

根据两个值对 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn 对 Input_PER 进行标定。

仅当使用 Input_PER 进行过程值检测 
(Config.InputPerOn = TRUE) 时才有效。

LowerPointIn < UpperPointIn
Config.InputScaling.UpperPoi
ntOut(1)

REAL 100.0 标定的过程上限值

根据两个值对 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn 对 Input_PER 进行标定。

仅当使用 Input_PER 进行过程值检测 
(Config.InputPerOn = TRUE) 时才有效。

UpperPointOut > LowerPointOut
Config.InputScaling.LowerPoi
ntOut(1)

REAL 0.0 标定的过程下限值

根据两个值对 UpperPointOut、UpperPointIn 和 
LowerPointOut、LowerPointIn 对 Input_PER 进行标定。

仅当使用 Input_PER 进行过程值检测 
(Config.InputPerOn = TRUE) 时才有效。

LowerPointOut < UpperPointOut
Config.Output.Heat.Select(1) INT 1 选择加热输出值

Config.Output.Heat.Select 指定用于加热的输出：

• Heat.Select = 0 - 使用 OutputHeat
• Heat.Select = 1 - 使用 OutputHeat 和 

OutputHeat_PWM
• Heat.Select = 2 - 使用 OutputHeat 和 

OutputHeat_PER
未使用的输出不会计算，这些输出将保持其默认值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.Output.Heat.PwmPeri
ode(1)

REAL 0.0 加热的脉宽调制 (PWM)（OutputHeat_PWM 输出）的

周期时间（以秒为单位）：

• Heat.PwmPeriode = 0.0
加热的 PID 算法的采样时间 
(Retain.CtrlParams.Heat.Cycle) 用作 PWM 的周期时

间。

• Heat.PwmPeriode > 0.0
该值将舍入为 PID_Temp 采样时间 
(CycleTime.Value) 的整数倍并用作 PWM 的周期时

间。 
该设置可通过较长的 PID 算法采样时间来提高过程值

的平滑度。

该值必须满足以下条件： 
– Heat.PwmPeriode ≤ 

Retain.CtrlParams.Heat.Cycle, 
– Heat.PwmPeriode > 

Config.Output.Heat.MinimumOnTime
– Heat.PwmPeriode > 

Config.Output.Heat.MinimumOffTime
Config.Output.Heat.PidUpper
Limit(1)

REAL 100.0 加热的 PID 输出上限值

PID 输出值 (PidOutputSum) 限制为上限值。

Heat.PidUpperLimit 分别和以下参数构成值对关系，用

于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为加热输出：

• 用于 OutputHeat 的 Heat.UpperScaling
• 用于 OutputHeat_PWM 的 Heat.PwmUpperScaling
• 用于 OutputHeat_PER 的 Heat.PerUpperScaling
如果要限制相关输出中的值，还必须调整这些标定值。

Heat.PidUpperLimit > Heat.PidLowerLimit

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.Output.Heat.PidLower
Limit(1)

REAL 0.0 加热的 PID 输出值下限

对于已禁用制冷输出的控制器 (Config.ActivateCooling 
= FALSE)，PID 输出值 (PidOutputSum) 限制为该下限

值。

对于已激活制冷输出的控制器 (Config.ActivateCooling 
= TRUE),该值必须为 0.0。
Heat.PidLowerLimit 分别和以下参数构成值对关系，用

于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为加热输出：

• 用于 OutputHeat 的 Heat.LowerScaling 
• 用于 OutputHeat_PWM 的 Heat.PwmLowerScaling 
• 用于 OutputHeat_PER 的 Heat.PerLowerScaling 
如果要限制相关输出中的值，还必须调整这些标定值。

允许的取值范围由组态确定。

• 禁用制冷输出 (Config.ActivateCooling = FALSE)：
Heat.PidLowerLimit < Heat.PidUpperLimit

• 激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE)：
Heat.PidLowerLimit = 0.0

Config.Output.Heat.UpperSca
ling(1)

REAL 100.0 加热标定的输出上限值

Heat.UpperScaling 和 Heat.PidUpperLimit 构成值对关

系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为加热输

出值 (OutputHeat)：
OutputHeat 值始终位于 Heat.UpperScaling 和 
Heat.LowerScaling 之间。

Heat.UpperScaling ≠ Heat.LowerScaling
Config.Output.Heat.LowerSca
ling(1)

REAL 0.0 加热标定的输出下限值

Heat.LowerScaling 和 Heat.PidLowerLimit 构成值对关

系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为加热输

出值 (OutputHeat)：
OutputHeat 值始终位于 Heat.UpperScaling 和 
Heat.LowerScaling 之间。

Heat.UpperScaling ≠ Heat.LowerScaling

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.Output.Heat.PwmUpp
erScaling(1)

REAL 100.0 加热标定的 PWM 输出上限值

Heat.PwmUpperScaling 和 Heat.PidUpperLimit 构成值

对关系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为加

热的脉宽调制输出值 (OutputHeat_PWM)。
OutputHeat_PWM 值始终位于 Heat.PwmUpperScaling 
和 Heat.PWMLowerScaling 之间。

仅在选择 OutputHeat_PWM 作为加热输出时 
(Heat.Select = 1) Heat.PwmUpperScaling 才有效。

100.0 ≥ Heat.PwmUpperScaling ≥ 0.0
Heat.PwmUpperScaling ≠ Heat.PwmLowerScaling

Config.Output.Heat.PwmLow
erScaling(1)

REAL 0.0 加热标定的 PWM 输出下限值

Heat.PwmLowerScaling 和 Heat.PidLowerLimit 构成值

对关系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为加

热的脉宽调制输出值 (OutputHeat_PWM)。
OutputHeat_PWM 值始终位于 Heat.PwmUpperScaling 
和 Heat.PwmLowerScaling 之间。

仅在选择 OutputHeat_PWM 作为加热输出时 
(Heat.Select = 1) Heat.PwmLowerScaling 才有效。

100.0 ≥ Heat.PwmLowerScaling ≥ 0.0
Heat.PwmUpperScaling ≠ Heat.PwmLowerScaling

Config.Output.Heat.PerUpper
Scaling(1)

REAL 27648.0 加热标定的模拟量输出上限值

Heat.PerUpperScaling 和 Heat.PidUpperLimit 构成值对

关系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为加热

模拟量输出值 (OutputHeat_PER)：
OutputHeat_PER 值始终位于 Heat.PerUpperScaling 和 
Heat.PerLowerScaling 之间。

仅在选择 OutputHeat_PER 作为加热输出时 
(Heat.Select = 2) Heat.PerUpperScaling 才有效。

32511.0 ≥ Heat.PerUpperScaling ≥ -32512.0
Heat.PerUpperScaling ≠ Heat.PerLowerScaling

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.Output.Heat.PerLower
Scaling(1)

REAL 0.0 加热标定的模拟量输出下限值

Heat.PerLowerScaling 和 Heat.PidLowerLimit 构成值对

关系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为加热

模拟量输出值 (OutputHeat_PER)：
OutputHeat_PER 值始终位于 Heat.PerUpperScaling 和 
Heat.PerLowerScaling 之间。

仅在选择 OutputHeat_PER 作为加热输出时 
(Heat.Select = 2) Heat.PerLowerScaling 才有效。

32511.0 ≥ Heat.PerLowerScaling ≥ -32512.0
Heat.PerUpperScaling ≠ Heat.PerLowerScaling

Config.Output.Heat.Minimum
OnTime(1)

REAL 0.0 加热的脉宽调制（OutputHeat_PWM 输出）的 短接通

时间：

PWM 脉冲绝不会短于该值。 
该值将舍入为：

Heat.MinimumOnTime = n × CycleTime.Value
仅在选择加热输出 OutputHeat_PWM (Heat.Select = 1) 
时 Heat.MinimumOnTime 才有效。

100000.0 ≥ Heat.MinimumOnTime ≥ 0.0
Config.Output.Heat.Minimum
OffTime(1)

REAL 0.0 加热的脉宽调制（OutputHeat_PWM 输出）的 短关断

时间：

PWM 暂停绝不会短于该值。 
该值将舍入为：

Heat.MinimumOffTime = n × CycleTime.Value
仅在选择加热输出 OutputHeat_PWM (Heat.Select = 1) 
时 Heat.MinimumOffTime 才有效。

100000.0 ≥ Heat.MinimumOffTime ≥ 0.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4905



变量 数据类

型

默认值 说明

Config.Output.Cool.Select(1) INT 1 选择制冷输出值

Config.Output.Cool.Select 指定用于制冷的输出：

• Cool.Select = 0 - 使用 OutputCool
• Cool.Select = 1 - 使用 OutputCool 和 

OutputCool_PWM
• Cool.Select = 2 - 使用 OutputCool 和 

OutputCool_PER
未使用的输出不会计算，这些输出将保持其默认值。

仅在激活制冷输出时 (Config.ActivateCooling = TRUE) 
才有效。

Config.Output.Cool.PwmPerio
de(1)

REAL 0.0 制冷的脉宽调制（OutputCool_PWM 输出）的周期时间

（以秒为单位）：

• Cool.PwmPeriode = 0.0 且 
Config.AdvancedCooling = FALSE： 
加热的 PID 算法的采样时间

(Retain.CtrlParams.Heat.Cycle) 用作 PWM 的周期时

间。

• Cool.PwmPeriode = 0.0 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE： 
制冷的 PID 算法的采样时间 
(Retain.CtrlParams.Cool.Cycle) 用作 PWM 的周期时

间。

• Cool.PwmPeriode > 0.0： 
该值将舍入为 PID_Temp 采样时间 
(CycleTime.Value) 的整数倍并用作 PWM 的周期时

间。 
该设置可通过较长的 PID 算法采样时间来提高过程值

的平滑度。

该值必须满足以下条件： 
– Cool.PwmPeriode ≤ 

Retain.CtrlParams.Cool.Cycle 或 
Retain.CtrlParams.Heat.Cycle 

– Cool.PwmPeriode >  
Config.Output.Cool.MinimumOnTime

– Cool.PwmPeriode > 
Config.Output.Cool.MinimumOffTime

仅在激活制冷输出时 (Config.ActivateCooling = TRUE) 
才有效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.Output.Cool.PidUpper
Limit(1)

REAL 0.0 制冷的 PID 输出上限值

该值必须为 0.0。
Cool.PidUpperLimit 分别和以下参数构成值对关系，用

于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为制冷输出：

• 用于 OutputCool 的 Cool.LowerScaling
• 用于 OutputCool_PWM 的 Cool.PwmLowerScaling
• 用于 OutputCool_PER 的 Cool.PerLowerScaling
如果要限制相关输出中的值，还必须调整这些标定值。

仅在激活制冷输出时 (Config.ActivateCooling = TRUE) 
才有效。

Cool.PidUpperLimit = 0.0
Config.Output.Cool.PidLower
Limit(1)

REAL -100.0 制冷的 PID 输出值下限

对于已激活制冷输出的控制器 (Config.ActivateCooling 
= TRUE)，PID 输出值 (PidOutputSum) 限制为该下限值。

Cool.PidLowerLimit 分别和以下参数构成值对关系，用

于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为制冷输出：

• 用于 OutputCool 的 Cool.UpperScaling
• 用于 OutputCool_PWM 的 Cool.PwmUpperScaling
• 用于 OutputCool_PER 的 Cool.PerUpperScaling
如果要限制相关输出中的值，还必须调整这些标定值。

仅在激活制冷输出时 (Config.ActivateCooling = TRUE) 
才有效。

Cool.PidLowerLimit < Cool.PidUpperLimit
Config.Output.Cool.UpperSca
ling(1)

REAL 100.0 制冷标定的输出上限值

Cool.UpperScaling 和 Cool.PidLowerLimit 构成值对关

系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为制冷输

出值 (OutputCool)：
OutputCool 值始终位于 Cool.UpperScaling 和 
Cool.LowerScaling 之间。

仅在激活制冷输出时 (Config.ActivateCooling = TRUE) 
才有效。

Cool.UpperScaling ≠ Cool.LowerScaling

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.Output.Cool.LowerSca
ling(1)

REAL 0.0 制冷标定的输出下限值

Cool.LowerScaling 和 Cool.PidUpperLimit 构成值对关

系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为制冷输

出值 (OutputCool)：
OutputCool 值始终位于 Cool.UpperScaling 和 
Cool.LowerScaling 之间。

仅在激活制冷输出时 (Config.ActivateCooling = TRUE) 
才有效。

Cool.UpperScaling ≠ Cool.LowerScaling
Config.Output.Cool.PwmUpp
erScaling(1)

REAL 100.0 制冷标定的 PWM 输出上限值

Cool.PwmUpperScaling 和 Cool.PidLowerLimit 构成值

对关系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为制

冷的脉宽调制输出值 (OutputCool_PWM)：
OutputCool_PWM 值始终位于 Cool.PwmUpperScaling 
和 Cool.PwmLowerScaling 之间。

仅在激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE) 且
选择 OutputCool_PWM 作为制冷输出时 (Cool.Select = 
1) Cool.PwmUpperScaling 才有效。

100.0 ≥ Cool.PwmUpperScaling ≥ 0.0
Cool.PwmUpperScaling ≠ Cool.PwmLowerScaling

Config.Output.Cool.PwmLow
erScaling(1)

REAL 0.0 制冷标定的 PWM 输出下限值

Cool.PwmLowerScaling 和 Cool.PidUpperLimit 构成值

对关系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为制

冷的脉宽调制输出值 (OutputCool_PWM)：
OutputCool_PWM 值始终位于 Cool.PwmUpperScaling 
和 CoolPwm.LowerScaling 之间。

仅在激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE) 且
选择 OutputCool_PWM 作为制冷输出时 (Cool.Select = 
1) Cool.PwmLowerScaling 才有效。

100.0 ≥ Cool.PwmLowerScaling ≥ 0.0
Cool.PwmUpperScaling ≠ Cool.PwmLowerScaling

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.Output.Cool.PerUpper
Scaling(1)

REAL 27648.0 制冷标定的模拟量输出上限值

Cool.PerUpperScaling 和 Cool.PidLowerLimit 构成值对

关系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为制冷

模拟量输出值 (OutputCool_PER)。
OutputCool_PER 值始终位于 Cool.PerUpperScaling 和 
Cool.PerLowerScaling 之间。

仅在激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE) 且
选择 OutputCool_PER 作为制冷输出时 (Cool.Select = 2) 
Cool.PerUpperScaling 才有效。

32511.0 ≥ Cool.PerUpperScaling ≥ -32512.0
Cool.PerUpperScaling ≠ Cool.PerLowerScaling

Config.Output.Cool.PerLower
Scaling(1)

REAL 0.0 制冷标定的模拟量输出下限值

Cool.PerLowerScaling 和 Cool.PidUpperLimit 构成值对

关系，用于将 PID 输出值 (PidOutputSum) 标定为制冷

模拟量输出值 (OutputCool_PER)。
OutputCool_PER 值始终位于 Cool.PerUpperScaling 和 
Cool.PerLowerScaling 之间。

仅在激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE) 且
选择 OutputCool_PER 作为制冷输出时 (Cool.Select = 2) 
Cool.PerLowerScaling 才有效。

32511.0 ≥ Cool.PerLowerScaling ≥ -32512.0
Cool.PerUpperScaling ≠ Cool.PerLowerScaling

Config.Output.Cool.Minimum
OnTime(1)

REAL 0.0 制冷的脉宽调制（OutputCool_PWM 输出）的 短接通

时间

PWM 脉冲绝不会短于该值。 
该值将舍入为：

Cool.MinimumOnTime = n × CycleTime.Value
仅在选择制冷输出 OutputCool_PWM (Cool.Select = 1) 
时 Cool.MinimumOnTime 才有效。

仅在激活制冷输出时 (Config.ActivateCooling = TRUE) 
才有效。

100000.0 ≥ Cool.MinimumOnTime ≥ 0.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.Output.Cool.Minimum
OffTime(1)

REAL 0.0 制冷的脉宽调制（OutputCool_PWM 输出）的 短关断

时间

PWM 暂停绝不会短于该值。 
该值将舍入为：

Cool.MinimumOffTime = n × CycleTime.Value
仅在选择制冷输出 OutputCool_PWM (Cool.Select = 1) 
时 Cool.MinimumOffTime 才有效。

仅在激活制冷输出时 (Config.ActivateCooling = TRUE) 
才有效。

100000.0 ≥ Cool.MinimumOffTime ≥ 0.0
如果在级联中使用 PID_Temp，则主控制器和从控制器通过 Master 和 Slave 参数交换信息。 
需要进行互连。有关详细信息，请参见 Master 参数。

Config.Cascade.IsMaster(1) BOOL FALSE 该控制器为级联中的主控制器，提供从控制器设定值。

如果要将该 PID_Temp 实例用作级联控制中的主控制

器，则设置 IsMaster = TRUE。
主控制器通过其输出定义从控制器的设定值。

PID_Temp 实例可以同时用作主控制器和从控制器。

如果该控制器用作主控制器，则必须禁用制冷输出 
(Config.ActivateCooling = FALSE)。

Config.Cascade.IsSlave(1) BOOL FALSE 该控制器在级联中为从控制器，并从主控制器中接收其

设定值。

如果要将该 PID_Temp 实例用作级联中的从控制器，则

设置 IsSlave = TRUE。 
从控制器从其主控制器的输出（OutputHeat 参数）中

接收其设定值（Setpoint 参数）。PID_Temp 实例可以

同时用作主控制器和从控制器。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Config.Cascade.AntiWindUpM
ode(1)

INT 1 级联中的抗积分饱和行为

选项包括：

• Anti-windup = 0
禁用 AntiWindUp 功能。主控制器不响应其从控制器

的限值。

• Anti-windup = 1 
主控制器的积分作用在比值“达到限值的从控制器/
从控制器数量”（“CountSlaves”参数）中会减弱。

这将减弱限值对控制行为的影响。

• Anti-windup = 2 
从控制器达到限值后，主控制器的积分作用将立即暂

停。

仅当控制器组态为主控制器时 
(Config.Cascade.IsMaster = TRUE) 才有效。

Config.Cascade.CountSlaves(1) INT 1 从属从控制器的数量

在此处输入从该主控制器接收设定值的直接从属从控制

器的数量。

仅当控制器组态为主控制器时 
(Config.Cascade.IsMaster = TRUE) 才有效。

255 ≥ CountSlaves ≥ 1
CycleTime.StartEstimation BOOL TRUE 如果 CycleTime.EnEstimation = TRUE，则 

CycleTime.StartEstimation = TRUE 将开始自动确定 
PID_Temp 采样时间（调用 OB 的循环时间）。 
测量完成后，将设置 CycleTime.StartEstimation = 
FALSE。

CycleTime.EnEstimation BOOL TRUE 如果 CycleTime.EnEstimation = TRUE，将自动确定 
PID_Temp 采样时间。 
如果 CycleTime.EnEstimation = FALSE，则不会自动确

定采样时间 PID_Temp，而是必须通过 CycleTime.Value 
手动对该时间进行正确组态。

CycleTime.EnMonitoring BOOL TRUE 如果 CycleTime.EnMonitoring = FALSE，则不会监视 
PID_Temp 采样时间。如果无法在采样时间内执行 
PID_Temp，则既不会输出错误 
(ErrorBits=0000800h)，PID_Temp 也不会按照 
ActivateRecoverMode 的组态进行响应。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

CycleTime.Value(1) REAL 0.1 PID_Temp 采样时间（调用 OB 的循环时间），以秒为单

位

CycleTime.Value 会自动确定，通常等于调用 OB 的循环

时间。

LoadBackUp = TRUE 时，可以从 CtrlParamsBackUp 结构中重新加载值。

CtrlParamsBackUp.SetByUser BOOL FALSE 保存的 Retain.CtrlParams.SetByUser 的值

CtrlParamsBackUp.Heat.Gain REAL 1.0 保存的加热比例增益

CtrlParamsBackUp.Heat.Ti REAL 20.0 保存的加热积分作用时间（以秒为单位）

CtrlParamsBackUp.Heat.Td REAL 0.0 保存的加热微分作用时间（以秒为单位）

CtrlParamsBackUp.Heat.TdFilt
Ratio

REAL 0.2 保存的加热微分延时系数

CtrlParamsBackUp.Heat.PWei
ghting 

REAL 1.0 保存的加热比例作用的权重

CtrlParamsBackUp.Heat.DWei
ghting

REAL 1.0 保存的加热微分作用的权重

CtrlParamsBackUp.Heat.Cycle REAL 1.0 保存的加热 PID 算法的采样时间（以秒为单位） 
CtrlParamsBackUp.Heat.Contr
olZone

REAL 3.402822
e+38

保存的加热控制区宽度 

CtrlParamsBackUp.Heat.Dead
Zone

REAL 0.0 保存的加热死区宽度 

CtrlParamsBackUp.Cool.Gain REAL 1.0 保存的制冷比例增益

CtrlParamsBackUp.Cool.Ti REAL 20.0 保存的制冷积分作用时间（以秒为单位）

CtrlParamsBackUp.Cool.Td REAL 0.0 保存的制冷微分作用时间（以秒为单位）

CtrlParamsBackUp.Cool.TdFilt
Ratio

REAL 0.2 保存的制冷微分延时系数

CtrlParamsBackUp.Cool.PWei
ghting

REAL 1.0 保存的制冷比例作用权重因子

CtrlParamsBackUp.Cool.DWei
ghting

REAL 1.0 保存的制冷微分作用权重因子

CtrlParamsBackUp.Cool.Cycle REAL 1.0 保存的制冷 PID 算法的采样时间（以秒为单位） 
CtrlParamsBackUp.Cool.Contr
olZone

REAL 3.402822
e+38

保存的制冷控制区宽度 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

CtrlParamsBackUp.Cool.Dead
Zone

REAL 0.0 保存的制冷死区宽度 

PIDSelfTune.SUT.CalculatePar
amsHeat

BOOL FALSE 受控系统的加热分支属性在加热预调节期间保存。如果 
SUT.CalculateParamsHeat = TRUE，将根据这些属性重

新计算加热过程（Retain.CtrlParams.Heat 结构）的 PID 
参数。这样无需重复进行调节，即可更改参数计算方法

（PIDSelfTune.SUT.TuneRuleHeat 参数）。

计算后，SUT.CalculateParamsHeat 将设置为 FALSE。
仅当预调节成功时 (SUT.ProcParHeatOk = TRUE) 才能实

现。

PIDSelfTune.SUT.CalculatePar
amsCool

BOOL FALSE 受控系统的制冷分支属性在制冷调节期间保存。如果 
SUT.CalculateParamsCool = TRUE，将根据这些属性重

新计算制冷过程（Retain.CtrlParams.Cool 结构）的 PID 
参数。这样无需重复进行调节，即可更改参数计算方法

（PIDSelfTune.SUT.TuneRuleCool 参数）。

计算后，SUT.CalculateParamsCool 将设置为 FALSE。
仅当预调节成功时 (SUT.ProcParCoolOk = TRUE) 才能实

现。

仅当 Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE 时才有效。

PIDSelfTune.SUT.TuneRuleHea
t

INT 2 通过加热预调节实现 PID 参数计算的方法 
选项包括：

• SUT.TuneRuleHeat = 0：根据 CHR 计算 PID
• SUT.TuneRuleHeat = 1：根据 CHR 计算 PI
• SUT.TuneRuleHeat = 2：根据 CHR 计算温度过程的 

PID（与 SUT.TuneRuleHeat = 0 相比，可生成更慢以

及更接近的控制响应且过调很小）

（CHR = Chien、Hrones 和 Reswick）
仅当 SUT.TuneRuleHeat = 2 时，控制区 
Retain.CtrlParams.Heat.ControlZone 才会在加热预调

节期间自动设置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.SUT.TuneRuleCoo
l

INT 2 通过制冷预调节实现 PID 参数计算的方法

选项包括：

• SUT.TuneRuleCool = 0：根据 CHR 计算 PID
• SUT.TuneRuleCool = 1：根据 CHR 计算 PI
• SUT.TuneRuleCool = 2：根据 CHR 计算温度过程的 

PID（与 SUT.TuneRuleCool = 0 相比，可生成更慢以

及更接近的控制响应且过调很小）

（CHR = Chien、Hrones 和 Reswick）
仅当  SUT.TuneRuleCool = 2 时，控制区 
Retain.CtrlParams.Cool.ControlZone 才会在制冷预调

节期间自动设置。

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时 
(Config.ActivateCooling = TRUE, 
Config.AdvancedCooling = TRUE) SUT.TuneRuleCool 才
有效。

PIDSelfTune.SUT.State INT 0 SUT.State 变量指示当前的预调节阶段：

• State = 0：初始化预调节

• State = 100：计算加热的标准偏差

• State = 200：计算制冷的标准偏差

• State = 300：确定加热拐点 
• State = 400：确定制冷拐点

• State = 500：在达到拐点后将加热设置为设定值 
• State = 600：在达到拐点后将制冷设置为设定值

• State = 700：比较加热执行器和制冷执行器的效率

• State = 800：加热和制冷已激活

• State = 900：制冷已激活

• State = 1000：确定停止加热后的延迟时间

• State = 9900：预调节成功

• State = 1：预调节未成功

PIDSelfTune.SUT.ProcParHeat
Ok

BOOL FALSE TRUE：预调节加热的过程参数计算成功。

该变量在调节期间进行设置。

计算加热 PID 参数时必须将其设置为 TRUE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.SUT.ProcParCool
Ok

BOOL FALSE TRUE：预调节制冷的过程参数计算成功。

该变量在调节期间进行设置。

计算制冷 PID 参数时必须将其设置为 TRUE。
PIDSelfTune.SUT.AdaptDelayT
ime

INT 0 AdaptDelayTime 变量确定达到工作点时是否调整加热

延迟时间（用于“预调节加热”和“预调节加热和制

冷”）。

选项包括：

• SUT.AdaptDelayTime = 0： 
不调整延迟时间。跳过 SUT.State = 1000 阶段。与  
SUT.AdaptDelayTime = 1 相比，该选项可缩短调节

时间。 
• SUT.AdaptDelayTime = 1：

通过暂时停止加热将延迟时间调整为 SUT.State = 
1000 阶段中的设定值。

与 SUT.AdaptDelayTime = 0 相比，该选项可延长调

节时间。如果过程行为主要取决于工作点（非线

性），则该选项可改善控制响应。该选项不适用于具

有较强的热力连接的多区域应用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.SUT.CoolingMod
e

INT 0 CoolingMode 变量确定调节变量输出以确定制冷参数

（用于预调节加热和制冷）。

选项包括：

• SUT.CoolingMode = 0： 
达到设定值后停止加热并接通制冷。 
跳过 SUT.State = 700 阶段。

阶段 SUT.State = 500 后跟阶段 SUT.State = 900。
如果制冷执行器的增益小于加热执行器的增益，则该

选项可以改善控制响应。与 SUT.CoolingMode = 1 或 
2 相比，该选项可缩短调节时间。

• SUT.CoolingMode = 1： 
达到设定值后接通制冷并保持加热 
跳过 SUT.State = 700 阶段。 
阶段 SUT.State = 500 后跟阶段 SUT.State = 800。 
如果制冷执行器的增益大于加热执行器的增益，则该

选项可以改善控制响应。

• SUT.CoolingMode = 2： 
加热到设定值后，阶段 SUT.State = 700 中将自动决

定是否停止加热。阶段 SUT.State = 500 后跟阶段 
SUT.State = 700，然后是 SUT.State = 800 或 
SUT.State = 900。 
与选项 0 或 1 相比，该选项将需要更长时间。

PIDSelfTune.TIR.RunIn BOOL FALSE 使用 RunIn 变量指定从自动模式启动时精确调节的顺序。

• RunIn = FALSE
如果精确调节在自动模式下启动，系统将使用现有的 
PID 参数来控制设定值（TIR.State = 500 或 600）。

之后才会启动精确调节。

• RunIn = TRUE
PID_Temp 尝试利用 大或 小输出值达到设定值

（TIR.State = 300 或 400）。这可能会增加超调量。

随后将自动启动精确调节。

精确调节后，RunIn 将设置为 FALSE。
如果在未激活模式或手动模式下启动精确调节，

PID_Temp 将按照 RunIn = TRUE 时所述的情况进行响应。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.CalculatePara
msHeat

BOOL FALSE 受控系统的加热分支属性在加热精确调节期间保存。如

果 TIR.CalculateParamsHeat= TRUE，将根据这些属性

重新计算加热过程（Retain.CtrlParams.Heat 结构）的 
PID 参数。这样无需重复进行调节，即可更改参数计算

方法（PIDSelfTune.TIR.TuneRuleHeat 参数）。

计算后，TIR.CalculateParamsHeat 将设置为 FALSE。
精确调节加热成功后 (TIR.ProcParHeatOk = TRUE) 才可

实现。

PIDSelfTune.TIR.CalculatePara
msCool

BOOL FALSE 受控系统的制冷分支属性在制冷精确调节期间保存。如

果 TIR.CalculateParamsCool= TRUE，将根据这些属性重

新计算制冷过程（Retain.CtrlParams.Cool 结构）的 PID 
参数。这样无需重复进行调节，即可更改参数计算方法

（PIDSelfTune.TIR.TuneRuleCool 参数）。

计算后，TIR.CalculateParamsCool 将设置为 FALSE。
精确调节制冷成功后 (TIR.ProcParCoolOk = TRUE) 才可

实现。 
仅当 Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE 时才有效。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.TuneRuleHeat INT 0 加热精确调节期间的参数计算方法

选项包括：

• TIR.TuneRuleHeat = 0：PID 自动

• TIR.TuneRuleHeat = 1：PID 快速（与 
TIR.TuneRuleHeat = 2 相比，控制响应速度更快，输

出值的幅度更大）

• TIR.TuneRuleHeat = 2：PID 慢速（与 
TIR.TuneRuleHeat = 1 相比，控制响应速度较慢，输

出值的幅度较小）

• TIR.TuneRuleHeat = 3：ZN PID
• TIR.TuneRuleHeat = 4：ZN PI
• TIR.TuneRuleHeat = 5：ZN P
(ZN=Ziegler-Nichols) 
要通过 TIR.CalculateParamsHeat 和 TIR.TuneRuleHeat 
= 0、1 或 2 重复计算加热过程的 PID 参数，也必须通过 
TIR.TuneRuleHeat = 0、1 或 2 执行了先前的精确调节。

否则，将使用 TIR.TuneRuleHeat = 3。
始终可以通过 TIR.CalculateParamsHeat 和 
TIR.TuneRuleHeat = 3、4 或 5 重新计算加热 PID 参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.TuneRuleCool INT 0 制冷精确调节期间的参数计算方法

选项包括：

• TIR.TuneRuleCool = 0：PID 自动

• TIR.TuneRuleCool = 1：PID 快速（与 
TIR.TuneRuleCool = 2 相比，控制响应速度更快，输

出值的幅度更大）

• TIR.TuneRuleCool = 2：PID 慢速（与 
TIR.TuneRuleCool = 1 相比，控制响应速度较慢，输

出值的幅度较小）

• TIR.TuneRuleCool = 3：ZN PID
• TIR.TuneRuleCool = 4：ZN PI
• TIR.TuneRuleCool = 5：ZN P
(ZN=Ziegler-Nichols)
要通过 TIR.CalculateParamsCool 和 TIR.TuneRuleCool 
= 0、1 或 2 重复计算制冷过程的 PID 参数，也必须通过 
TIR.TuneRuleCool = 0、1 或 2 执行了先前的精确调节。

否则，将使用 TIR.TuneRuleCool = 3。
始终可以通过 TIR.CalculateParamsCool 和 
TIR.TuneRuleCool = 3、4 或 5 重新计算制冷 PID 参数。

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（ConfigActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE）有效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.State INT 0 TIR.State 变量指示当前的“精确调节”阶段：

• State = 0：初始化精确调节

• State = 100：计算加热的标准偏差

• State = 200：计算制冷的标准偏差

• State = 300：正在尝试通过两步加热控制来达到加热

过程的设定值 
• State = 400：正在尝试通过两步制冷控制达到制冷过

程的设定值

• State = 500：正在尝试通过 PID 控制达到加热过程的

设定值 
• State = 600：正在尝试通过 PID 控制达到制冷过程的

设定值 
• State = 700：计算加热的标准偏差

• State = 800：计算制冷的标准偏差

• State = 900：针对加热过程确定波动并计算参数

• State = 1000：针对制冷过程确定波动并计算参数

• State = 9900：精确调节已成功

• State = 1：精确调节未成功

PIDSelfTune.TIR.ProcParHeatO
k

BOOL FALSE TRUE：精确调节加热的过程参数计算成功。

该变量在调节期间进行设置。

计算加热 PID 参数时必须将其设置为 TRUE。
PIDSelfTune.TIR.ProcParCoolO
k

BOOL FALSE TRUE：精确调节制冷的过程参数计算成功。

该变量在调节期间进行设置。

计算制冷 PID 参数时必须将其设置为 TRUE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.OutputOffset
Heat

REAL 0.0 PID 输出值的加热调节偏移量 
TIR.OutputOffsetHeat 将添加到加热分支的 
PidOutputSum 产生的值中。 
要在加热输出上接收正偏移量，请为 
TIR.OutputOffsetHeat 定义一个正值。 
加热输出中得到的值取决于输出标定的组态 (Struktur 
Config.Output.Heat)。
已激活制冷输出和 PID 参数切换的控制器

（Config.ActivateCooling = TRUE，
Config.AdvancedCooling = TRUE）可使用该调节偏移量

实现制冷精确调节。如果在达到要开始调节的设定值时

制冷输出未激活 (PidOutputSum > 0.0)，则无法实现制

冷精确调节。此时，定义一个正加热调节偏移量，且必

须大于启动调节前相应设定值对应的稳态 PID 输出值 
(PidOutputSum)。该步骤可增大加热输出中的值并激活

制冷输出 (PidOutputSum < 0.0)。此时可以实现制冷精

确调节。

精确调节完成后，TIR.OutputOffsetHeat 复位为 0.0。
TIR.OutputOffsetHeat 在一个步骤中发生较大更改可导

致临时过调。

Config.Output.Heat.PidUpperLimit ≥ 
PIDSelfTune.TIR.OutputOffsetHeat ≥ 
Config.Output.Heat.PidLowerLimit

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.OutputOffset
Cool

REAL 0.0 PID 输出值的制冷调节偏移量 
TIR.OutputOffsetCool 将添加到制冷分支的 
PidOutputSum 产生的值中。 
要在制冷输出上接收正偏移量，请为 
TIR.OutputOffsetCool 定义一个负值。 
制冷输出中得到的值取决于输出标定的组态 (Struktur 
Config.Output.Coool)。
已激活制冷输出的控制器 (Config.ActivateCooling = 
TRUE) 可使用该调节偏移量实现加热精确调节。如果在

达到要开始调节的设定值时加热输出未激活 
(PidOutputSum < 0.0)，则无法实现加热精确调节。此

时，定义一个负制冷调节偏移量，且必须小于启动调节

前相应设定值对应的稳态 PID 输出值 (PidOutputSum)。
该步骤可增大制冷输出中的值并激活加热输出 
(PidOutputSum > 0.0)。此时可以实现加热精确调节。

精确调节完成后，TIR.OutputOffsetCool 复位为 0.0。
TIR.OutputOffsetCool 在一个步骤中发生较大更改可导

致临时过调。

Config.Output.Cool.PidUpperLimit ≥ 
PIDSelfTune.TIR.OutputOffsetCool ≥ 
Config.Output.Cool.PidLowerLimit

PIDSelfTune.TIR.WaitForContr
olIn

BOOL FALSE 达到设定值后在精确调节期间等待 
如果 TIR.WaitForControlIn = TRUE，则在达到设定值

（TIR.State = 500 或 600）后、计算标准偏差（TIR.State 
= 700 或 800）前的这段时间内，精确调节将一直等

待，直到 TIR.FinishControlIn 出现 FALSE -> TRUE 沿为

止。

TIR.WaitForControlIn 可用于多区域应用中多个控制器

的同步精确调节以同步调节各个区域。这可确保在实际

调节开始前，所有区域均已达到各自的设定值。利用这

种方式，可减少各区域间的热力连接对调节的影响。

仅当通过 PIDSelfTune.TIR.RunIn = FALSE 从自动模式启

动调节时 TIR.WaitForControlIn 才有效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

PIDSelfTune.TIR.ControlInRea
dy

BOOL FALSE 如果 TIR.WaitForControlIn = TRUE，则达到设定值后 
PID_Temp 会立即设置 TIR.ControlInReady = TRUE 并一

直等待，直到 TIR.FinishControlIn 出现 FALSE -> TRUE 
沿后再继续进行其它调节步骤。

PIDSelfTune.TIR.FinishControlI
n

BOOL FALSE 如果 TIR.ControlInReady = TRUE，则 
TIR.FinishControlIn 的 FALSE -> TRUE 沿将停止等待并恢

复精确调节。

PIDCtrl.IOutputOld(1) REAL 0.0 上一循环中的积分作用

PIDCtrl.PIDInit BOOL FALSE 自 PID_Temp 版本 1.1 起 PIDCtrl.PIDInit 可用。 
如果在“自动模式”下 PIDCtrl.PIDInit = TRUE，则会自

动预分配 PIDCtrl.IOutputOld 积分作用，就像上一周期

中 PidOutputSum = OverwriteInitialOutputValue 一
样。这可用于 AUTOHOTSPOT。

Retain.CtrlParams.SetByUser(1

)
BOOL FALSE 允许手动输入 PID 参数

如果 Retain.CtrlParams.SetByUser = TRUE，则 PID 参数

可编辑。

Retain.CtrlParams.SetByUser 用于在 TIA Portal 中组态

控制器，对 CPU 中控制算法的行为无影响。

SetByUser 具有保持性。

Retain.CtrlParams.Heat.Gain(1

)
REAL 1.0 有效的加热比例增益

Heat.Gain 具有保持性。 
Heat.Gain ≥ 0.0

Retain..CtrlParams.Heat.Ti(1) REAL 20.0 有效的加热积分作用时间（以秒为单位）

Heat.CtrlParams.Ti = 0.0 时，加热过程将关闭积分作用。

Heat.Ti 具有保持性。

100000.0 ≥ Heat.Ti ≥ 0.0
Retain.CtrlParams.Heat.Td(1) REAL 0.0 有效的加热微分作用时间（以秒为单位）

Heat.CtrlParams.Td = 0.0 时，加热过程将关闭微分作

用。

Heat.Td 具有保持性。

100000.0 ≥ Heat.Td ≥ 0.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Retain.CtrlParams.Heat.TdFilt
Ratio(1)

REAL 0.2 有效的加热微分延时系数

微分延迟系数用于延迟微分作用的生效。 
微分延迟 = 微分作用时间 × 微分延迟系数

• 0.0：微分作用仅在一个周期内有效，因此几乎不产

生影响。

• 0.5：实践证明，该值对具有一个主时间常数的受控

系统很有效。

• > 1.0：系数越大，微分作用的生效时间延迟越久。

Heat.TdFiltRatio 具有保持性。

Heat.TdFiltRatio ≥ 0.0
Retain.CtrlParams.Heat.PWeig
hting(1)

REAL 1.0 有效的加热比例作用的权重

比例作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：应对设定值变化的比例作用完全有效

• 0.0：应对设定值变化的比例作用无效

当过程值变化时，比例作用始终完全有效。

Heat.PWeighting 具有保持性。

1.0 ≥ Heat.PWeighting ≥ 0.0
Retain.CtrlParams.Heat.DWei
ghting(1)

REAL 1.0 有效的加热微分作用的权重

微分作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：设定值变化时微分作用完全有效

• 0.0：设定值变化时微分作用不生效

当过程值变化时，微分作用始终完全有效。

Heat.DWeighting 具有保持性。

1.0 ≥ Heat.DWeighting ≥ 0.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Retain.CtrlParams.Heat.Cycle(

1)
REAL 1.0 有效的加热 PID 算法的采样时间（以秒为单位）

在调节期间计算 CtrlParams.Heat.Cycle，并将其舍入为 
CycleTime.Value 的整数倍。

如果 Config.Output.Heat.PwmPeriode = 0.0，则 
Heat.Cycle 用作加热脉宽调制的周期时间。

如果 Config.Output.Cool.PwmPeriode = 0.0 且 
Config.AdvancedCooling = FALSE，则 Heat.Cycle 用作

制冷脉宽调制的周期时间。

Heat.Cycle 具有保持性。

100000.0 ≥ Heat.Cycle > 0.0
Retain.CtrlParams.Heat.Contr
olZone(1)

REAL 3.402822
e+38

有效的加热控制区宽度

Heat.ControlZone = 3.402822e+38 时，加热过程将关

闭控制区。

仅在选择 PIDSelfTune.SUT.TuneRuleHeat = 2 作为参数

计算方法时，才会在预调节加热或预调节加热和制冷期

间自动设置 Heat.ControlZone。
对于已禁用制冷输出的控制器 (Config.ActivateCooling 
= FALSE) 或已激活制冷输出和制冷系数的控制器 
(Config.AdvancedCooling = FALSE)，控制区介于 
Setpoint – Heat.ControlZone 和 Setpoint + 
Heat.ControlZone 之间呈对称分布。

对于已激活制冷输出和 PID 参数切换的控制器

（Config.ActivateCooling = TRUE，
Config.AdvancedCooling = TRUE），控制区介于 
Setpoint – Heat.ControlZone 和 Setpoint + 
Cool.ControlZone 之间。

Heat.ControlZone 具有保持性。

Heat.ControlZone > 0.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Retain.CtrlParams.Heat.Dead
Zone(1)

REAL 0.0 有效的加热死区宽度（请参见 AUTOHOTSPOT）
Heat.DeadZone = 0.0 时，将关闭加热过程的死区。

Heat.DeadZone 既不会自动进行设置，也不会在调节期

间进行调整。必须手动对 Heat.DeadZone 进行正确组

态。

启用死区时，结果可能是永久控制偏差（设定值与过程

值之间的偏差）。这可能对精确调节产生负面影响。

对于已禁用制冷输出的控制器 (Config.ActivateCooling 
= FALSE) 或已激活制冷输出和制冷系数的控制器 
(Config.AdvancedCooling = FALSE)，死区介于 
Setpoint – Heat.DeadZone 和 Setpoint + 
Heat.DeadZone 之间并且呈对称分布。

对于已激活制冷输出和 PID 参数切换的控制器

（Config.ActivateCooling = TRUE，
Config.AdvancedCooling = TRUE），死区介于 
Setpoint – Heat.DeadZone 和 Setpoint + 
Cool.DeadZone 之间。

Heat.DeadZone 具有保持性。

Heat.DeadZone ≥ 0.0
Retain.CtrlParams.Cool.Gain(1) REAL 1.0 有效的制冷比例增益 

Cool.Gain 具有保持性。 
仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE）有效。

Cool.Gain ≥ 0.0
Retain.CtrlParams.Cool.Ti(1) REAL 20.0 有效的制冷积分作用时间（以秒为单位）

Cool.CtrlParams.Ti = 0.0 时，制冷过程将关闭积分作用。

Cool.Ti 具有保持性。

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE）有效。

100000.0 ≥ Cool.Ti ≥ 0.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Retain.CtrlParams.Cool.Td(1) REAL 0.0 有效的制冷微分作用时间（以秒为单位）

Cool.CtrlParams.Td = 0.0 时，制冷过程将关闭微分作

用。

Cool.Td 具有保持性。

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE）有效。

100000.0 ≥ Cool.Td ≥ 0.0
Retain.CtrlParams.Cool.TdFilt
Ratio(1)

REAL 0.2 有效的制冷微分延时系数

微分延迟系数用于延迟微分作用的生效。

微分延迟 = 微分作用时间 × 微分延迟系数

• 0.0：微分作用仅在一个周期内有效，因此几乎不产

生影响。

• 0.5：实践证明，该值对具有一个主时间常数的受控

系统很有效。

• > 1.0：系数越大，微分作用的生效时间延迟越久。

Cool.TdFiltRatio 具有保持性。

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE）有效。

Cool.TdFiltRatio ≥ 0.0
Retain.CtrlParams.Cool.PWeig
hting(1)

REAL 1.0 有效的制冷比例作用的权重

比例作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：应对设定值变化的比例作用完全有效

• 0.0：应对设定值变化的比例作用无效

当过程值变化时，比例作用始终完全有效。

Cool.PWeighting 具有保持性。

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE）有效。

1.0 ≥ Cool.PWeighting ≥ 0.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Retain.CtrlParams.Cool.DWeig
hting(1)

REAL 1.0 有效的制冷微分作用的权重

微分作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：设定值变化时微分作用完全有效

• 0.0：设定值变化时微分作用不生效

当过程值变化时，微分作用始终完全有效。

Cool.DWeighting 具有保持性。

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE）有效。

1.0 ≥ Cool.DWeighting ≥ 0.0
Retain.CtrlParams.Cool.Cycle(1

)
REAL 1.0 有效的制冷 PID 算法的采样时间（以秒为单位）

在调节期间计算 CtrlParams.Cool.Cycle 并将其舍入为 
CycleTime. 的整数倍。

如果 Config.Output.Cool.PwmPeriode = 0.0 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE，则 Cool.Cycle 用作

制冷脉宽调制的周期时间。

如果 Config.Output.Cool.PwmPeriode = 0.0 且 
Config.AdvancedCooling = FALSE，则 Heat.Cycle 用作

制冷脉宽调制的周期时间。

Cool.Cycle 具有保持性。

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE）有效。

100000.0 ≥ Cool.Cycle > 0.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类

型

默认值 说明

Retain.CtrlParams.Cool.Contr
olZone(1)

REAL 3.402822
e+38

有效的制冷控制区宽度

 Cool.ControlZone = 3.402822e+38 时，制冷过程将关

闭控制区。

仅在选择 PIDSelfTune.SUT.TuneRuleCool = 2 作为参数

计算方法时，才会在预调节制冷或预调节加热和制冷期

间自动设置 Cool.ControlZone。
Cool.ControlZone 具有保持性。

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE）有效。

Cool.ControlZone > 0.0
Retain.CtrlParams.Cool.DeadZ
one(1)

REAL 0.0 有效的制冷死区宽度（请参见 AUTOHOTSPOT）
Cool.DeadZone = 0.0 时，将关闭制冷过程的死区。

Cool.DeadZone 既不会自动进行设置，也不会在调节期

间进行调整。必须手动对 Cool.DeadZone 进行正确组

态。 
启用死区时，结果可能是永久控制偏差（设定值与过程

值之间的偏差）。这可能对精确调节产生负面影响。

Cool.DeadZone 具有保持性。

仅在激活制冷输出和 PID 参数切换时

（Config.ActivateCooling = TRUE 且 
Config.AdvancedCooling = TRUE）有效。

Cool.DeadZone ≥ 0.0

参见

PID_Temp ActivateRecoverMode 变量 (页 4945)
PID_Temp 警告变量 (页 4948)

PID_Temp 状态和模式参数 (S7-1200, S7-1500)

参数的相关性

State 参数显示了 PID 控制器的当前工作模式。您无法更改 State 参数。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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当 ModeActivate 出现上升沿时，PID_Temp 将切换到保存在 Mode 输入/输出参数中的工作

模式。

如果针对加热或制冷进行调节，则通过 Heat.EnableTuning 和 Cool.EnableTuning 指定预调

节和精确调节。

CPU 通电或从 Stop 切换到 RUN 模式时，PID_Temp 将以保存在 Mode 参数中的工作模式启动。

要使 PID_Temp 保持在“未激活”模式下，应设置 RunModeByStartup = FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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值的含义

State / 
Mode

工作模式说明

0 未激活

在“未激活”模式下输出下列输出值： 
• 输出 0.0 作为 PID 输出值 (PidOutputSum)
• 输出 0.0 作为加热输出值 (OutputHeat) 和制冷输出值 (OutputCool)
• 输出 0 作为加热的模拟量输出值 (OutputHeat_PER) 和制冷的模拟量输出值 (OutputCool_PER)
• 输出 FALSE 作为加热的 PWM 输出值 (OutputHeat_PWM) 和制冷的 PWM 输出值 

(OutputCool_PWM)
这与 Config.Output.Heat 和 Config.Output.Cool 结构中的输出值限值和标定组态无关。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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State / 
Mode

工作模式说明

1 预调节

预调节功能可确定对输出值跳变的过程响应，并搜索拐点。根据受控系统的 大上升速率与死

时间计算 PID 参数。可在执行预调节和精确调节时获得 佳 PID 参数。

PID_Temp 可根据组态提供不同的预调节类型：

• 预调节加热：

加热输出值输出跳变，计算加热过程的 PID 参数（Retain.CtrlParams.Heat 结构），然后在自

动模式下控制到设定值。

如果过程行为很大程度上取决于工作点，则可使用 PIDSelfTune.SUT.AdaptDelayTime 激活在

达到设定值时调整延迟时间功能。

• 预调节加热和制冷：

加热输出值输出跳变。只要过程值接近设定值，制冷输出值便输出跳变。同时计算加热

（Retain.CtrlParams.Heat 结构）和制冷（Retain.CtrlParams.Cool 结构）的 PID 参数。然后，

在自动模式下控制到设定值。

如果过程行为很大程度上取决于工作点，则可使用 PIDSelfTune.SUT.AdaptDelayTime 激活在

达到设定值时调整延迟时间功能。 
由于冷执行器与加热执行器存在效果差异，调节过程中是否同时运行加热输出和制冷输出可

能影响调节质量。这可以通过 PIDSelfTune.SUT.CoolingMode 来指定。

• 预调节制冷：

制冷输出值输出跳变，计算制冷的 PID 参数 (Struktur Retain.CtrlParams.Cool)。然后，在自

动模式下控制到设定值。

如果要调节加热和制冷过程的 PID 参数，先后使用“预调节加热”(Pretuning heating) 和“预调

节制冷”(Pretuning cooling) 与单独使用“预调节加热和制冷”(Pretuning heating and cooling) 相
比，可获得更好的控制响应。但是，分两个步骤进行预调节耗费的时间较长。

 
预调节的常规要求：

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_Temp 指令。

• 未激活 (State = 0)、手动模式 (State = 4) 或自动模式 (State = 3)
• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 设定值和过程值均在组态的限值范围内。

 
预调节加热的相关要求：

• Heat.EnableTuning = TRUE
• Cool.EnableTuning = FALSE
• 过程值不能过于接近设定值。

|Setpoint - Input| > 0.3 * |Config.InputUpperLimit - Config.InputLowerLimit| 且

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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State / 
Mode

工作模式说明

|Setpoint - Input| > 0.5 * |Setpoint|
• 设定值大于过程值。

Setpoint > Input
 
预调节加热和制冷的相关要求：

• Heat.EnableTuning = TRUE
• Cool.EnableTuning = TRUE
• 已激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE)。
• 已激活 PID 参数切换 (Config.AdvancedCooling = TRUE)。
• 过程值不能过于接近设定值。

|Setpoint - Input| > 0.3 * |Config.InputUpperLimit - Config.InputLowerLimit| 且
|Setpoint - Input| > 0.5 * |Setpoint|

• 设定值大于过程值。

Setpoint > Input
 
预调节制冷的相关要求： 
• Heat.EnableTuning = FALSE·
• Cool.EnableTuning = TRUE·
• 已激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE)。
• 已激活 PID 参数切换 (Config.AdvancedCooling = TRUE)。
• 已成功执行“预调节加热”或“预调节加热和制冷”(PIDSelfTune.SUT.ProcParHeatOk = 

TRUE)，在可能情况下请使用同一设定值。

• 过程值必须接近设定值。

|Setpoint - Input| < 0.05 * |Config.InputUpperLimit - Config.InputLowerLimit|
 
过程值越稳定，PID 参数就越容易计算，结果的精度也会越高。只要过程值的上升速率明显高于

噪声，就可以容忍过程值的噪声。处于“未激活”或“手动模式”工作模式时就很可能出现这

种情况。

设定值在变量 CurrentSetpoint 中冻结。出现以下情况时，调节将取消：

• Setpoint > CurrentSetpoint + CancelTuningLevel

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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或

• Setpoint < CurrentSetpoint - CancelTuningLevel
 
可通过 PIDSelfTune.SUT.TuneRuleHeat 和 PIDSelfTune.SUT.TuneRuleCool 分别为加热和制冷指

定 PID 参数的计算方法。

重新计算 PID 参数之前，这些参数将以 CtrlParamsBackUp 结构备份，并且可使用 LoadBackUp 重
新激活。

预调节成功后，将切换到自动模式。

如果预调节未成功，则根据 ActivateRecoverMode 确定切换到哪种模式。

预调节阶段由 PIDSelfTune.SUT.State 来指示。

要在自动模式下启动加热预调节或加热和冷却预调节，建议在 ModeActivate 的上升沿同时执行

所需的设定值更改。如果先更改设定值，然后再启动预调节，则自动模式下的输出值会相应调

整，并导致过程值发生变化。这可能会对后续的预调节产生负面影响或阻止其启动。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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2 精确调节

精确调节将使过程值出现恒定受限的振荡。将根据此振荡的幅度和频率为工作点调节 PID 参数。

精确调节得出的 PID 参数通常比预调节得出的 PID 参数具有更好的主控和扰动特性。可在执行预

调节和精确调节时获得 佳 PID 参数。

PID_Temp 将自动尝试生成大于过程值噪声的振荡。过程值的稳定性对精确调节的影响非常小。 
PID_Temp 可根据组态提供不同的精确调节类型：

• 精确调节加热：

PID_Temp 使过程值出现振荡，加热输出值发生周期性变化，并计算加热过程的 PID 参数 
(Struktur Retain.CtrlParams.Heat)。

• 精确调节制冷：

PID_Temp 使过程值出现振荡，制冷输出值发生周期性变化，并计算制冷的 PID 参数 (Struktur 
Retain.CtrlParams.Cool)。

 
加热/制冷控制器的临时调节偏移量 
如果将 PID_Temp 用作加热/制冷控制器 (Config.ActivateCooling = TRUE)，则相应设定值对应的 
PID 输出值 (PidOutputSum) 必须符合以下要求，这样才能使过程值出现振荡从而成功进行精确

调节：

• 精确调节加热的 PID 输出值为正

• 精确调节制冷的 PID 输出值为负

如果不满足上述要求，则可以为精确调节定义一个临时偏移量，以在具有相反效果的输出上输

出：

• 精确调节加热时的制冷输出偏移量 (PIDSelfTune.TIR.OutputOffsetCool)。
定义一个负制冷调节偏移量，且必须小于启动调节前相应设定值对应的稳态 PID 输出值 
(PidOutputSum)。

• 精确调节制冷时的加热输出偏移量 (PIDSelfTune.TIR.OutputOffsetHeat)。
定义一个正加热调节偏移量，且必须大于启动调节前相应设定值对应的稳态 PID 输出值 
(PidOutputSum)。

随后，由 PID 算法抵消指定的偏移量，从而使过程值保持为设定值。偏移高度允许对 PID 输出值

进行相应调整从而使其满足上述要求。

为避免在定义偏移量后过程值过调较大，还可以分多步增大偏移量。

如果 PID_Temp 退出精确调节模式，将重置调节偏移量。

精确调节制冷的偏移量定义示例：

• 不指定偏移量：

– 设定值 = 过程值 (ScaledInput) = 80°C
– PID 输出值 (PidOutputSum) = 30.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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– 加热输出值 (OutputHeat) = 30.0
– 制冷输出值 (OutputCool) = 0.0

只通过制冷输出无法使过程值围绕设定值振荡。 
此时无法执行精确调节。

• 指定加热输出的偏移量 (PIDSelfTune.TIR.OutputOffsetHeat) = 80.0
– Setpoint = 过程值 (ScaledInput) = 80°C
– PID 输出值 (PidOutputSum) = -50.0
– 加热输出值 (OutputHeat) = 80.0
– 制冷输出值 (OutputCool) = -50.0

通过指定加热输出的偏移量，现在可以使用制冷输出使过程值围绕设定值振荡。 
现在可以成功执行精确调节。

 
精确调节的一般要求：

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_Temp 指令。

• 不能被干扰。

• 设定值和过程值均在组态的限值范围内。

• 控制回路已稳定在工作点。过程值与设定值一致时，表明到达了工作点。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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启用死区时，结果可能是永久控制偏差（设定值与实际值之间的偏差）。这可能对精确调节

产生负面影响。

• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 自动模式 (State = 3)、未激活模式 (State = 0) 或手动模式 (State = 4)
 
精确调节加热的相关要求：

• Heat.EnableTuning = TRUE
• Cool.EnableTuning = FALSE
• 如果将 PID_Temp 组态为加热/制冷控制器 (Config.ActivateCooling = TRUE)，则在达到要开始

调节 (PidOutputSum > 0.0 )（请参见调节偏移量）的工作点时必须激活加热输出。

 
精确调节制冷的相关要求：

• Heat.EnableTuning = FALSE
• Cool.EnableTuning = TRUE
• 已激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE)。
• 已激活 PID 参数切换 (Config.AdvancedCooling = TRUE)
• 在达到要开始调节 (PidOutputSum < 0.0)（请参见调节偏移）的工作点时必须激活制冷输出。

 
精确调节过程由启动模式决定：

• 自动模式 (State = 3) 且 PIDSelfTune.TIR.RunIn = FALSE（默认）

如果希望通过调节来改进现有 PID 参数，请在自动模式下启动精确调节。

PID_Temp 将使用现有的 PID 参数控制系统，直到控制回路已稳定并且精确调节的要求得到满

足为止。之后才会启动精确调节。

• 未激活 (State = 0)、手动模式 (State = 4) 或 PIDSelfTune.TIR.RunIn = TRUE 的自动模式 
(State = 3) 
系统将尝试利用 小或 大输出值达到设定值：

– 在精确调节加热时，使用 小或 大加热输出值。

– 在精确调节制冷时，使用 小或 大制冷输出值。 
这可能会增加超调量。精确调节将在达到设定值时启动。 
如果无法达到设定值，PID_Temp 不会自动中止调节。

 
设定值在变量 CurrentSetpoint 中冻结。出现以下情况时，调节将取消：

• Setpoint > CurrentSetpoint + CancelTuningLevel

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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或

• Setpoint < CurrentSetpoint - CancelTuningLevel
可通过 PIDSelfTune.TIR.TuneRuleHeat 和 PIDSelfTune.TIR.TuneRuleCool 分别为加热和制冷指定 
PID 参数的计算方法。

重新计算 PID 参数之前，这些参数将以 CtrlParamsBackUp 结构备份，并且可使用 LoadBackUp 重
新激活。

精确调节成功后，控制器将切换到自动模式。

如果精确调节未成功，则根据 ActivateRecoverMode 确定切换到哪种模式。

“精确调节”阶段由 PIDSelfTune.TIR.State 来指示。

3 自动模式

在自动模式下，PID_Temp 会按照指定的参数来更正受控系统。 
如果满足下列要求之一，则控制器将切换到自动模式：

• 预调节成功完成

• 精确调节成功完成

• Mode 输入/输出参数更改为值 3 并且 ModeActivate 出现上升沿。

从自动模式到手动模式的切换只有在调试编辑器中执行时，才是无扰动的。

自动模式下会考虑 ActivateRecoverMode 变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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4 手动模式

在手动模式下，在 ManualValue 参数中指定手动 PID 输出值。在应用此手动值后，相关输出上

输出的加热或制冷值取决于输出标定的组态情况。

还可以使用 ManualEnable = TRUE 来激活该工作模式。建议只使用 Mode 和 ModeActivate 更改

工作模式。

从手动模式到自动模式的切换是无扰动的。 
手动模式下会考虑 ActivateRecoverMode 变量。

5 含错误监视功能的替代输出值

控制算法取消激活。SetSubstituteOutput 变量决定此工作模式中输出哪个 PID 输出值 
(PidOutputSum)。
• SetSubstituteOutput = FALSE：上一个有效 PID 输出值

• SetSubstituteOutput = TRUE：替代输出值 (SubstituteOutput)
无法使用 Mode = 5 激活该工作模式。 
如果满足以下所有条件，出现错误时会激活该工作模式而不激活“未激活”工作模式。

• 自动模式 (State = 3)
• ActivateRecoverMode = TRUE
• 已出现一个或多个错误，并且 ActivateRecoverMode 生效。

当错误不再处于未决状态时，PID_Temp 切换回自动模式。

ENO 特性

如果 State = 0，那么 ENO = FALSE。
如果 State ≠ 0，那么 ENO = TRUE。 

在调试期间自动切换工作模式

预调节或精确调节成功后，将激活自动模式。下表显示了成功预调节期间 Mode 和 State 的
更改方式。

周期编号 Mode State 操作

0 4 4 设置 Mode = 1
1 1 4 设置 ModeActivate = TRUE
1 4 1 State 的值保存在模式参数中

启动预调节功能

指令
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n 4 1 预调节成功完成

n 3 3 启动自动模式

PID_Temp 将在出现错误时自动切换工作模式。 
下表显示了出现错误的预调节期间 Mode 和 State 的更改方式。 

周期编号 Mode State 操作

0 4 4 设置 Mode = 1
1 1 4 设置 ModeActivate = TRUE
1 4 1 State 的值保存在模式参数中

启动预调节功能

n 4 1 取消预调节

n 4 4 启动手动模式

如果 ActivateRecoverMode = TRUE，将激活保存在 Mode 参数中的工作模式。启动预调节或

精确调节时，PID_Temp 已将 State 的值保存到 Mode 输入/输出参数中。也就是说，

PID_Temp 将切换到启动调节时的模式。

如果 ActivateRecoverMode = FALSE，系统将切换到“未激活”工作模式。

参见

PID_Temp 的输出参数 (页 4886)
PID_Temp V2 的输入/输出参数 (页 4890)

指令
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PID_Temp ErrorBits 参数 (S7-1200, S7-1500)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 ErrorBits 的值。例如，显示 
ErrorBits = 0000003h 表示错误 0000001h 和 0000002h 同时处于待决状态。 

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000000 没有任何错误。

0000001 参数“Input”超出了过程值限值的范围。

• Input > Config.InputUpperLimit 或
• Input < Config.InputLowerLimit
如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持自动

模式。

如果在错误发生前手动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持手动

模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Temp 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

0000002 参数“Input_PER”的值无效。请检查模拟量输入是否有处于未决状态的错误。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 输出组态

的替换输出值。当错误不再处于未决状态时，PID_Temp 切换回自动模式。

如果在错误发生前手动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持手动

模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Temp 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

0000004 精确调节期间出错。过程值无法保持振荡状态。

如果 PID_Temp 用作加热冷却控制器 (Config.ActivateCooling = TRUE)，则为了产生过程值振

荡并成功执行微调，设定值对应的 PID 输出值 (PidOutputSum) 必须

• 为正值才能进行加热过程的精确调节，

• 为负值才能进行制冷过程的精确调节

如果未满足此要求，可使用调节偏移量（ PIDSelfTune.TIR.OutputOffsetCool 和 
PIDSelfTune.TIR.OutputOffsetHeat 变量），请参见 AUTOHOTSPOT。
如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

0000008 预调节启动时出错。过程值过于接近设定值或大于设定值。启动精确调节。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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0000010 调节期间设定值发生更改。

可在 CancelTuningLevel 变量中设置允许的设定值波动。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

0000020 精确调节期间不允许预调节。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持精确调节模式。

0000040 预调节期间出错。制冷无法减小过程值。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

0000100 精确调节期间的错误导致生成无效参数。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

0000200 参数“Input”的值无效：值的数字格式无效。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 输出组态

的替代输出值。当错误不再处于未决状态时，PID_Temp 切换回自动模式。

如果在错误发生前手动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持手动

模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Temp 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

0000400 输出值计算失败。请检查 PID 参数。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 输出组态

的替代输出值。当错误不再处于未决状态时，PID_Temp 切换回自动模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Temp 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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0000800 采样时间错误：在循环中断 OB 的采样时间内没有调用 PID_Temp。
建议在无条件的循环中断 OB 中调用 PID_Temp，并通过“模式”参数处的工作模式将其激活

或停用。有条件调用或 OB1 中的调用会对控制质量产生负面影响。 
可以使用 CycleTime.EnMonitoring = FALSE 禁用对采样时间的监视。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持自动

模式。

如果在错误发生前手动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持手动

模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Temp 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。 
如果在使用 PLCSIM 进行仿真期间出现该错误，请参见 AUTOHOTSPOT 下的说明。

0001000 “Setpoint”参数或“SubstituteSetpoint”的值无效：值的数字格式无效。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 输出组态

的替代输出值。当错误不再处于未决状态时，PID_Temp 切换回自动模式。

如果在错误发生前手动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持手动

模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Temp 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

0010000 ManualValue 参数的值无效。值的数字格式无效。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持手动模式并使用 
SubstituteOutput 作为 PID 输出值。在 ManualValue 中指定一个有效值后，PID_Temp 会立

即将其用作 PID 输出值。

0020000 变量 SubstituteOutput 的值无效。值的数字格式无效。

PID_Temp 保持“含错误监视功能的替代输出值”模式或手动模式，将加热 PID 输出值的下限 
(Config.Output.Heat.PidLowerLimit) 用作 PID 输出值。 
在 SubstituteOutput 中指定一个有效值后，PID_Temp 会立即将其用作 PID 输出值。

0040000 Disturbance 参数的值无效。值的数字格式无效。

如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 Disturbance 将设置

为零。PID_Temp 保持自动模式。

如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Temp 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。如果当前阶段中的 Disturbance 对输出值无

影响，则不会取消调节。 

指令
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0200000 级联中的主控制器出错：Slaves 未处于自动模式或已启用替代设定值并在阻止调节主站。 
如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

0400000 在制冷过程处于激活状态时不允许对加热过程进行预调节。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

0800000 过程值必须接近设定值才能启动预调节制冷。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

1000000 调节启动时出错：Heat.EnableTuning 和 Cool.EnableTuning 未设置或与组态不匹配。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

2000000 预调节制冷要求成功完成了预调节加热。

如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

4000000 启动精确调节时出错：不得同时设置 Heat.EnableTuning 和 Cool.EnableTuning。
如果在错误发生前 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 取消调节并切换到 Mode 参
数中保存的工作模式。

8000000 计算 PID 参数时出错，导致生成无效的参数。

无效参数被丢弃，原始 PID 参数保持不变。

如果在预调节期间发生此错误，请确保： 
• 预调节加热或预调节加热和冷却：PID 输出值在预调节启动之前不受加热上限的限制。

• 预调节制冷：PID 输出值在预调节启动之前不受冷却下限的限制。

要在自动模式下启动加热预调节或加热和冷却预调节，建议在 ModeActivate 的上升沿同时

执行所需的设定值更改。这可以防止 PID 输出值在设定值更改和预调节启动之间遇到限制。此

外，也可以通过从手动模式或“非活动”模式启动来实现。

以下情况有所区别：

• 如果在错误发生前自动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持自

动模式。

• 如果在错误发生前手动模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持手

动模式。

• 如果在错误发生前预调节或精确调节模式已激活且 ActivateRecoverMode = TRUE，则 
PID_Temp 切换到 Mode 参数中保存的工作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PID_Temp ActivateRecoverMode 变量 (S7-1200, S7-1500)
ActivateRecoverMode 变量决定错误响应方式。 Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。 
当错误不再处于未决状态时，Error = FALSE。 ErrorBits 参数显示发生的具体错误。

自动模式和手动模式

注意

您的系统可能已损坏。

如果 ActivateRecoverMode = TRUE，则 PID_Temp 保持自动模式或手动模式，即使出现错

误或超过过程限值也是如此。 
这可能损坏您的系统。 
必须组态受控系统在出现错误时如何作出响应以避免系统损坏。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ActivateReco
verMode

说明

FALSE PID_Temp 将在出现错误时切换到“未激活”模式。只能通过 Reset 的下降沿或 ModeActivate 
的上升沿激活控制器。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ActivateReco
verMode

说明

TRUE 自动模式

如果在自动模式下频繁出现错误，则该设置会对控制响应产生负面影响，因为每次出错时，

PID_Temp 都会在计算的 PID 输出值和替代输出值之间切换。 这种情况下，检查 ErrorBits 参
数并消除错误原因。

如果发生下列一个或多个错误且在发生错误前自动模式已激活，则 PID_Temp 保持自动模式：

• 0000001h： 参数“Input”超出了过程值限值的范围。

• 0000800h：采样时间错误

• 0040000h：Disturbance 参数的值无效。 
• 8000000h： 计算 PID 参数期间出错

 
如果发生下列一个或多个错误且在发生错误前自动模式已激活，则 PID_Temp 切换到“含错

误监视功能的替代输出值”模式：

• 0000002h：Input_PER 参数的值无效。

• 0000200h：Input 参数的值无效。

• 0000400h：输出值计算失败。

• 0001000h： Setpoint  参数或 SubstituteSetpoint 的值无效。 
 
当错误不再处于未决状态时，PID_Temp 切换回自动模式。

如果在“含错误监视功能的替代输出值”模式下发生以下错误，则只要错误待决，PID_Temp 
就会将 PID 输出值设为 Config.Output.Heat.PidLowerLimit：
• 0020000h：变量 SubstituteOutput 的值无效。值的数字格式无效。

 
此行为与 SetSubstituteOutput 无关。

手动模式

如果发生一个或多个错误且在错误发生前手动模式已激活，PID_Temp 将保持手动模式。

如果在手动模式下发生以下错误，则只要此错误未决，PID_Temp 就会将 PID 输出值设为 
SubstituteOutput:
• 0010000h：ManualValue 参数的值无效。 值的数字格式无效。

如果错误 0010000h 在手动模式未决，又发生以下错误，则只要此错误待决，PID_Temp 就
会将 PID 输出值设为 Config.Output.Heat.PidLowerLimit：
• 0020000h：变量 SubstituteOutput 的值无效。值的数字格式无效。

此行为与 SetSubstituteOutput 无关。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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预调节和精确调节

ActivateReco
verMode

说明

FALSE PID_Temp 将在出现错误时切换到“未激活”模式。只能通过 Reset 的下降沿或 ModeActivate 
的上升沿激活控制器。

TRUE 如果发生以下错误，PID_Temp 将保持激活模式：

• 0000020h： 精确调节期间不允许预调节。

以下错误将被忽略：

• 0010000h： ManualValue 参数的值无效。

• 0020000h：变量 SubstituteOutput 的值无效。 
出现其它错误时，PID_Temp 将取消调节并切换到启动调节时的模式。

PID_Temp 警告变量 (S7-1200, S7-1500)
如果多个警告同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 Warning 变量值。例如，如果显

示警告 0000003h，警告 0000001h 和 0000002h 将同时处于待决状态。 

Warning
(DW#16#....
)

说明

0000000 无警告处于待决状态。

0000001 预调节期间未发现拐点。

0000004 设定值被限制为组态的限值。

0000008 在所选计算方法中未定义所有必要的受控系统属性。因而，PID 参数是使用 TIR.TuneRuleHeat 
= 3 方法或 TIR.TuneRuleCool = 3 计算的。

0000010 由于 Reset = TRUE 或 ManualEnable = TRUE，无法更改工作模式。

0000020 调用 OB 的循环时间会限制 PID 算法的采样时间。 
通过缩短 OB 循环时间来改进结果。

0000040 过程值超出其警告限值之一。

0000080 Mode 的值无效。工作模式不变。

0000100 手动值被限定在 PID 输出值的限值范围内。

0000200 不支持指定的调节规则。不计算任何 PID 参数。

0001000 无法达到替代输出值，因为它超出了输出值限值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Warning
(DW#16#....
)

说明

0004000 不支持选择指定的加热和/或制冷的输出值。 
仅使用 OutputHeat 或 OutputCool 输出。

0008000 PIDSelfTune.SUT.AdaptDelayTime 的值无效。将使用默认值 0。
0010000 PIDSelfTune.SUT.CoolingMode 的值无效。将使用默认值 0。
0020000 用作主控制器（Config.Cascade.IsMaster 变量）的控制器不支持制冷激活

（Config.ActivateCooling 变量）。PID_Temp 用作加热控制器。 
将变量 Config.ActivateCooling 设为 FALSE。

0040000 Retain.CtrlParams.Heat.Gain、Retain.CtrlParams.Cool.Gain 或 Config.CoolFactor 存在无效

值。 PID_Temp 仅支持比例增益（加热和冷却）和冷却系数使用正值。自动模式保持激活，且 
PID 输出值为 0.0。积分分量停止。

只要消除了警告原因或使用有效参数重复操作后，以下警告就会立即消失：

• 0000001h
• 0000004h
• 0000008h
• 0000040h
• 0000100h
所有其它警告均在 Reset 或 ErrorAck 出现上升沿时清除。

PwmPeriode 变量 (S7-1200, S7-1500)
如果使用 OutputHeat_PWM 或 OutputCool_PWM 时 PID 算法采样时间 
(Retain.CtrlParams.Heat.Cycle 或 Retain.CtrlParams.Heat.Cycle) 和脉宽调制的周期时间过

大，则可在 Config.Output.Heat.PwmPeriode 或 Config.Output.Cool.PwmPeriode 参数中定

义存在偏差的稍短周期时间来改善过程值的平滑度。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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OutputHeat_PWM 中的脉宽调制时间 
OutputHeat_PWM 输出中的 PWM 时间取决于 Config.Output.Heat.PwmPeriode：
• Heat.PwmPeriode = 0.0（默认值）

加热的 PID 算法的采样时间 (Retain.CtrlParams.Heat.Cycle) 用作 PWM 的周期时间。

• Heat.PwmPeriode > 0.0
该值将舍入为 PID_Temp 采样时间 (CycleTime.Value) 的整数倍并用作 PWM 的周期时间。

该值必须满足以下条件：

– Heat.PwmPeriode ≤ Retain.CtrlParams.Heat.Cycle
– Heat.PwmPeriode > Config.Output.Heat.MinimumOnTime
– Heat.PwmPeriode > Config.Output.Heat.MinimumOffTime

OutputCool_PWM 中的脉宽调制时间 
OutputCool_PWM 输出中的 PWM 的周期时间取决于 Config.Output.Cool.PwmPeriode 和加

热/制冷的方法：

• Cool.PwmPeriode = 0.0 且制冷系数 (Config.AdvancedCooling = FALSE)：
加热的 PID 算法的采样时间 (Retain.CtrlParams.Heat.Cycle) 用作 PWM 的周期时间。

• Cool.PwmPeriode = 0.0 且 PID 参数切换 (Config.AdvancedCooling = TRUE)：
制冷的 PID 算法的采样时间 (Retain.CtrlParams.Cool.Cycle) 用作 PWM 的周期时间。

• Cool.PwmPeriode > 0.0:
该值将舍入为 PID_Temp 采样时间 (CycleTime.Value) 的整数倍并用作 PWM 的周期时间。

该值必须满足以下条件：

– Cool.PwmPeriode ≤ Retain.CtrlParams.Cool.Cycle 或 Retain.CtrlParams.Heat.Cycle
– Cool.PwmPeriode > Config.Output.Cool.MinimumOnTime
– Cool.PwmPeriode > Config.Output.Cool.MinimumOffTime

Config.Output.Cool.PwmPeriode 仅在制冷输出激活 (Config.ActivateCooling =TRUE) 时有

效。

使用 PwmPeriode 时，PWM 输出信号的精度由 PwmPeriode 与 PID_Temp 采样时间（OB 的
周期时间）的关系决定。PwmPeriode 至少应为 PID_Temp 采样时间的 10 倍。

如果 PID 算法的采样时间不是 PwmPeriode 的整数倍，则在 PID 算法采样时间内 PWM 的
后一个周期都将相应延长。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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OutputHeat_PWM 的示例

① PID_Temp 采样时间 = 100.0 ms（调用循环中断 OB 的周期时间，CycleTime.Value 变量）

② PID 算法采样时间 = 2000.0 ms（Retain.CtrlParams.Heat.Cycle 变量）

③ 加热的 PWM 时间 = 600.0 ms（Config.Output.Heat.PwmPeriode 变量）

IntegralResetMode 变量 (S7-1200, S7-1500)
IntegralResetMode 变量用于确定如何预分配积分作用 PIDCtrl.IOutputOld：
• 从“未激活”工作模式切换到“自动模式”时 
• 参数 Reset 出现 TRUE -> FALSE 沿并且参数 Mode = 3 时 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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只有在激活了积分作用时，该设置才会在一个周期内有效（Retain.CtrlParams.Heat.Ti 和 
Retain.CtrlParams.Cool.Ti > 0.0 变量）。

IntegralReset
Mode

说明

0 平滑

已经预分配了 PIDCtrl.IOutputOld 的值，因此可以实现无扰动切换，即通过输出值 = 0.0（参

数 PidOutputSum）启动“自动模式”，并且无论是否存在控制偏差（设定值 – 过程值），输

出值都不会发生跳变。

1 删除

如果使用该选项，我们建议将比例作用的权重（Retain.CtrlParams.Heat.PWeighting 和 
Retain.CtrlParams.Cool.PWeighting 变量）设为 1.0。 
PIDCtrl.IOutputOld 的值已删除。任何控制偏差都会导致 PID 输出值发生跳变。输出值的跳变

方向取决于有效的比例作用权重（Retain.CtrlParams.Heat.PWeighting 和 
Retain.CtrlParams.Cool.PWeighting 变量）以及控制偏差： 
• 有效的比例作用权重 = 1.0： 

输出值跳变与控制偏差的符号相同。

示例：如果过程值小于设定值（正控制偏差），则 PID 输出值会跳变至正值。 
• 有效的比例作用权重 < 1.0： 

对于较大的控制偏差，PID 输出值跳变与控制偏差的符号相同。

示例：如果过程值远远小于设定值（正控制偏差），则 PID 输出值会跳变至正值。 
对于较小的控制偏差，PID 输出值跳变与控制偏差的符号不同。

示例：如果过程值略小于设定值（正控制偏差），则 PID 输出值会跳变至负值。通常不希

望出现这种情况，因为这会导致控制偏差暂时增大。 
组态的比例作用权重越小，控制偏差就越大，以便接收具有相同符号的 PID 输出值跳变。 

如果使用该选项，我们建议将比例作用的权重（Retain.CtrlParams.Heat.PWeighting 和 
Retain.CtrlParams.Cool.PWeighting 变量）设为 1.0。否则，可能会出现针对小控制偏差所说

明的不良行为。您还可以使用 IntegralResetMode = 4。该选项确保 PID 输出值跳变与控制偏

差的符号相同，无论组态的比例作用权重和控制偏差为何值。

2 保持

PIDCtrl.IOutputOld 的值未更改。您可以使用用户程序定义一个新值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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IntegralReset
Mode

说明

3 预分配 
自动预分配 PIDCtrl.IOutputOld 的值，如同在上一周期中 PidOutputSum = 
OverwriteInitialOutputValue。

4 类似于设定值更改（仅适用于版本 1.1 及更高版本的 PID_Temp） 
自动预分配 PIDCtrl.IOutputOld 的值，以便使 PID 输出值跳变与自动模式下设定值从当前过

程值更改为当前设定值时的 PI 控制器的行为类似。

任何控制偏差都会导致 PID 输出值发生跳变。PID 输出值跳变与控制偏差的符号相同。

示例：如果过程值小于设定值（正控制偏差），则 PID 输出值会跳变至正值。这与组态的比

例作用权重和控制偏差无关。

如果为 IntegralResetMode 分配的值不在有效值范围内，PID_Temp 的行为将与 
IntegralResetMode 预分配时的情况相同： 
• PID_Temp V1.0 及之前的版本：IntegralResetMode = 1
• PID_Temp 自 V1.1 起的版本：IntegralResetMode = 4 

PID 基本功能 (S7-1500)

相较于 CONT_C S7-300/400 的区别 (S7-1500)
使用经过优化的块访问创建 CONT_C 指令。 
所有参数均具有保持性。 保持性无法更改。 仅当完全下载 CONT_C 后，才能更新保持性变

量的实际值。 
AUTOHOTSPOT
否则，CONT_C 在 S7-1500 CPU 上的特性与在 S7-300 和 S7-400 CPU 上完全相同。

CONT_C 说明 (页 7666) 
CONT_C 的工作原理 (页 7667) 
CONT_C 方框图 (页 7669) 
输入参数 CONT_C (页 7670) 
CONT_C 输出参数 (页 7672) 

相较于 CONT_S S7-300/400 的区别 (S7-1500)
使用经过优化的块访问创建 CONT_S 指令。S

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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所有参数均具有保持性。 保持性无法更改。 仅当完全下载 CONT_S 后，才能更新保持性变

量的实际值。 
AUTOHOTSPOT
否则，CONT_S 在 S7-1500 CPU 上的特性与在 S7-300 和 S7-400 CPU 上完全相同。

CONT_S 说明 (页 7673) 
CONT_S 工作模式 (页 7673) 
CONT_S 方框图 (页 7675) 
CONT_S 输入参数 (页 7676) 
CONT_S 输出参数 (页 7678) 

相较于 PULSEGEN S7-300/400 的区别 (S7-1500)
使用经过优化的块访问创建 PULSEGEN 指令。 
所有参数均具有保持性。 保持性无法更改。 仅当完全下载 PULSEGEN 后，才能更新保持性

变量的实际值。 
AUTOHOTSPOT
在 S7-1500 CPU 上 PULSEGEN 的行为与在 S7-300 和 S7-400 CPU 上完全相同。

PULSEGEN 说明 (页 7678) 
PULSEGEN 的工作模式 (页 7680) 
PULSEGEN 的工作模式 (页 7683) 
三位控制 (页 7684) 
两位控制 (页 7687) 
PULSEGEN 输入参数 (页 7688) 
PULSEGEN 输出参数 (页 7689) 

相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (S7-1500)
使用经过优化的块访问创建 TCONT_CP 指令。 
所有参数均具有保持性。 保持性无法更改。 仅当完全下载 TCONT_CP 后，才能更新保持性

变量的实际值。 
AUTOHOTSPOT
否则，TCONT_CP 在 S7-1500 CPU 上的特性与在 S7-300 和 S7-400 CPU 上完全相同。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TCONT_CP 说明 (页 7690) 
TCONT_CP 的工作模式 (页 7690) 
脉冲发生器的工作原理 (页 7700) 
TCONT_CP 方框图 (页 7703) 
TCONT_CP 输入参数 (页 7704) 
TCONT_CP 输出参数 (页 7705) 
TCONT_CP 输入/输出参数 (页 7706) 
静态变量 TCONT_CP (页 7707) 
参数 STATUS_H (页 7712) 
参数 STATUS_D (页 7713) 

相较于 TCONT_S S7-300/400 的区别 (S7-1500)
使用经过优化的块访问创建 TCONT_S 指令。 
所有参数均具有保持性。 保持性无法更改。 仅当完全下载 TCONT_S 后，才能更新保持性变

量的实际值。

AUTOHOTSPOT
否则，TCONT_S 在 S7-1500 CPU 上的特性与在 S7-300 和 S7-400 CPU 上完全相同。

TCONT_S 说明 (页 7714) 
TCONT_S 的工作模式 (页 7715) 
TCONT_S 方框图 (页 7719) 
TCONT_S 输入参数 (页 7720) 
TCONT_S 输出参数 (页 7721) 
TCONT_S 输入/输出参数 (页 7721) 
TCONT_S 静态变量 (页 7722) 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Polyline (S7-1200, S7-1500)

与 CPU 和 FW 的兼容性 (S7-1200, S7-1500)
下表列出了 Polyline 的何种版本可用于何种 CPU:

CPU FW Polyline
S7-1200 V4.2 或更高版本 V1.0
基于 S7-1500 的 CPU V2.0 或更高版本 V1.0

Polyline 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明 
Polyline 指令利用特性曲线将输入值 Input 映射到输出值 Output。特性曲线的定义是一条

大点数为 50 的折线。相邻两点之间执行线性插值。您可以利用点数及其组态将折线调整为

所需的特性曲线。

Polyline 指令可用于诸如对传感器或执行器的非线性特性执行线性化等操作。

插值计算 
Polyline 利用线性插值基于位于点值 xi 和 xi+1 之间的输入值（Input 参数）计算输出值

（Output 参数）。线性插值使用以下公式进行计算：

Output = 
 
 (y

i+1 
- y

i 
) + y

i(x
i+1 

- x
i 
)

(Input
 
- x

i 
)

当参数 Reset = TRUE 时，还可以使用 SubstituteOutput 参数指定替代输出值。

折线数据

该指令的 Static 区域包含折线的值对。

说明

• 可组态的 小值对个数为 2。 
• 可组态的 大值对个数为 50。
• 为了实现有效组态，必须按升序指定 x 值。

指令
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为了使折线数据在更改后不会立即生效，折线的值对将被复制并包含在以下结构中：

• UserData
该结构中的折线数据可以编辑。

该结构用于指定或更改折线数据。该结构中的更改并不会影响插值计算，直到数据被检

查并复制到 WorkingData 结构。这通过设置 Validate = TRUE 来实现，或者在 CPU 的工作

状态从 STOP 切换到 RUN 后第一次处理 Polyline 的过程中也会自动触发。

该结构中的值预分配并不代表有效组态。要将这些值用于插值计算，需将变量更改为有

效值。 
• WorkingData

该结构中的折线数据不可编辑。该数据用于插值计算。请勿手动更改该结构中的数据。

这两种结构的数据类型相同，因此内容也相同：

• NumberOfUsedPoints
用于插值计算的点数。

• Point
50 元素的数组，其中包含点 Point[i].x 和 Point[i].y 的值对（索引“i”为 1 到 50）。

下图显示了四点折线。

Input

Output

Point[3].y

Point[1].y

Point[1].x Point[2].x Point[3].x Point[4].x

Point[2].y

Point[4].y

Point[1]

Point[2]

Point[3]

Point[4]

调用

Polyline 在 OB 中作为单背景 DB 调用，Polyline 在 FC 中作为单背景 DB 或参数背景 DB 调用；

Polyline 可以称为单背景 DB、多重背景 DB 和 FB 中的参数背景 DB。 
调用该指令后，不会创建任何工艺对象。折线组态在程序编辑器的巡视窗口中可用。
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启动

UserData 和 WorkingData 结构中的变量不具有保持性。每当 CPU 的操作状态从 STOP 切换为 
RUN 后，这些变量都将通过起始值进行初始化。

如果于在线模式下更改 UserData 结构中的实际值并且这些值将在 CPU 的工作状态从 STOP 切
换到 RUN 后得以保留，则将这些值备份到数据块的起始值。

在 CPU 的工作状态从 STOP 切换到 RUN 后，首次调用 Polyline 指令时将自动检查 UserData 
结构中数据的有效性。如果数据通过检查，则会传送到 WorkingData 结构。 

对错误的响应

Polyline 指令会检测插值计算过程中可能出现的各种错误。但即便存在未决错误，也不会影

响在输出中输出插值计算结果。如果某个错误影响了插值计算结果的正确性，则将在输出中

输出一个替代输出值。

请按照如下方式在 ErrorMode 变量中指定出现某个影响插值计算结果正确性的错误时将输出

的替代输出值：

ErrorMode Output
0 Input 参数值

1 SubstituteOutput 参数值

2 插值计算的上一个有效结果

如果不存在有效结果，则为 0.0

以下内容还适用于 ErrorMode 变量的所有值：

• 如果替代输出值不是一个有效的 REAL 值，则会将 0.0 作为输出值输出。

• 替代输出值将限制在数据类型 REAL 的取值范围内。只有这样才能在 Output 参数中输出

替代输出值。

• 只有在设置了 Reset = FALSE 参数的情况下 ErrorMode 变量才有效。如果设置了 Reset = 
TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。

Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。当错误不再处于未决状态时，Error 设为 FALSE。
ErrorBits 参数显示了已发生的错误。ErrorBits 具有保持性，仅通过 Reset 或 ErrorAck 参数的

上升沿来复位。

指令
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Polyline 工作原理 (S7-1200, S7-1500)

折线数据

要更改折线，请编辑 UserData 结构中的值。这些值随后会进行有效性检查，通过检查的值

会传送到 WorkingData 结构。只有 WorkingData 结构中的值用于插值计算。

下列情况下将检查和传送值：

• 将 Validate 参数设为 TRUE，同时 Reset 参数设为 FALSE。
• 在 CPU 的操作状态从 STOP 切换到 RUN 后首次调用 Polyline，同时 Reset 参数设为 FALSE。

如果已调用 Polyline（例如，在 OB100 中），则后续调用时不会再检查值的有效性。

如果 UserData 结构中的折线数据无效，则 WorkingData 结构中先前的折线数据将保持不变，

并将输出一条对应的错误消息。如果是首次执行检查，则 WorkingData 结构中无有效值，并

将输出一条对应的错误消息。在这种情况下，Output 参数由使用 ErrorMode 变量组态的备

用输出值来指定。

检查和传送 UserData 结构中的值所需的 CPU 处理时间长于插值计算。在时间敏感型应用中，

可首先在启动 OB 100 中执行 Polyline。这样，在进入循环应用程序部分之前即可完成较为

耗时的折线数据一次性检查与传送。

折线数据的适用范围

检查 UserData 结构中的值时，必须满足以下条件才能确保存在有效的折线可用于插值计算：

• 2 ≤ UserData.NumberOfUsedPoints ≤ 50
• UserData.Point[j].x < UserData.Point[j+1].x，索引 j = 1..

(UserData.NumberOfUsedPoints – 1)
• -3.402823e+38 ≤ UserData.Point[i].x ≤ 3.402823e+38，索引 i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints
• -3.402823e+38 ≤ UserData.Point[i].y ≤ 3.402823e+38，索引  i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints
• UserData.Point[i].x and UserData.Point[i].y 为有效的 REAL 值（≠ NaN），索引 i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints
如果检查过程中发现有一个或多个条件未得到满足，则 UserData 结构中的值将不会传送到 
WorkingData 结构。对应的错误消息在 ErrorBits (页 4965) 参数中输出。
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UserData 结构中的值预分配并不代表有效组态。将变量更改为有效值后，才能用于插值计算。

说明

如果您的应用需要的点数超出 大值 50，可使用两个或以上的 Polyline 实例。

指令
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计算输出值

如果 Input 参数的输入值低于所用点的第一个 x 值或高于所用点的 后一个 x 值，请对 
OutOfRangeMode 变量进行以下设置来组态 Output 参数的预分配：

• OutOfRangeMode = 0
输出值由首尾两点的斜率外推。 

Input

Output

Point[3].y

Point[1].y

Point[1].x Point[2].x Point[3].x Point[4].x

Point[2].y

Point[4].y

Point[1]

Point[2]

Point[3]

Point[4]

如果 OutOfRangeMode 变量超出允许的值范围（0 到 1），则默认的预分配 0 将生效。

• OutOfRangeMode = 1
输出值受限于第一个点或 后一个点的 y 值。

Input

Output

Point[3].y

Point[1].y

Point[1].x Point[2].x Point[3].x Point[4].x

Point[2].y

Point[4].y

Point[1]

Point[2]

Point[3]

Point[4]

Output 参数的允许值范围为 -3.402823e+38 到 3.402823e+38（REAL 数据类型）。每次执

行 Polyline 指令时，都将检查 Output 参数中输出值的有效性。如果插值计算生成了一个无

效的 REAL 值，则输出值将替换成 ErrorMode 变量中的设定值。  

指令
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使能行为 EN/ENO
如果满足下列其中一个条件，则使能输出 ENO 将设为 FALSE。
• 使能输入 EN 设为 TRUE 且 Output 参数由错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000. 时的替

代输出值指定

• 使能输入 EN 设为 FALSE。
否则，使能输出 ENO 设为 TRUE。

当前使用的点

NextXIndex 索引输出当前输入值的下一个较高 x 值的索引。可借此确定当前插值计算正在

使用的点。

WorkingData.Point[NextXIndex-1].x < Input ≤ WorkingData.Point[NextXIndex].x
示例：

• 如果 Input 参数的值介于 WorkingData.Point[3].x 和 WorkingData.Point[4].x 之间，则 
NextXIndex 变量的值为 4。

• 如果 Input 参数的值小于 WorkingData.Point[1].x，则 NextXIndex 变量的值为 1。
• 如果 Input 参数的值大于 WorkingData.Point[WorkingData.NumberOfUsedPoints].x，则 

NextXIndex 变量取 WorkingData.NumberOfUsedPoints + 1 变量的值。因此，

NextXIndex 变量的 大允许值为 51。

Polyline 的输入参数 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Input REAL 0.0 输入值

Substitute
Output

REAL 0.0 在下列情况下，SubstituteOutput 用作替代输出值

• Reset = TRUE 
或 
• 存在影响插值计算结果正确性的错误（错误消息为 ErrorBits ≥ 

16#0001_0000），ErrorMode 的组态值为 1 。
Validate BOOL FALSE 如果 Validate 设为 TRUE，则 UserData 中的折线数据将进行有效性检

查并传送至 WorkingData。

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

ErrorAck BOOL FALSE 删除错误消息

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 复位

Reset BOOL FALSE 重新启动指令

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 复位。

• 只要 Reset 设为 TRUE，就会在输出中输出替代输出值 
SubstituteOutput。

• 只要 Reset 设为 FALSE，就会执行插值计算。

Polyline 的输出参数 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Output REAL 0.0 输出值

Error BOOL FALSE Error 设为 TRUE 时，至少有一个错误当前处于未决状态。

ErrorBits DWORD DW#16#0 ErrorBits 参数 (页 4965)显示了处于未决状态的错误消息。ErrorBits 具
有保持性，通过 Reset 或 ErrorAck  的上升沿复位。

Polyline 的静态变量 (S7-1200, S7-1500)

变量 数据类型 默认值 说明

UserData AuxFct_PointT
able

- 折线数据的输入区域

UserData 结构中的折线数据可以编辑。

该结构中的更改并不会影响插值计算，直到

数据被检查并复制到 WorkingData 结构。

UserData.NumberOfUsedPoint
s

INT 0 用于插值计算的点数

允许的值范围：2 到 50
UserData.Point Array[1..50] 

of 
AuxFct_Point

- 用于插值计算的点

50 元素的数组，数据类型为 
AuxFct_Point ，包含点的值对。

UserData.Point[i] AuxFct_Point - 用于插值计算的点

“Point”数组中索引为“i”的元素。 
UserData.Point[i].x REAL 0.0 点的 x 值

允许的值范围：Point[i].x < Point[i+1].x

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

UserData.Point[i].y REAL 0.0 点的 y 值
WorkingData AuxFct_PointT

able
- 当前有效的折线数据的显示区域

WorkingData 结构中的折线数据不可编辑。

它用于插值计算。

WorkingData.NumberOfUsedP
oints

INT 0 用于插值计算的点数

允许的值范围：2 到 50
WorkingData.Point Array[1..50] 

of 
AuxFct_Point

- 用于插值计算的点

50 元素的数组，数据类型为 
AuxFct_Point，包含点的值对。

WorkingData.Point[i] AuxFct_Point - 用于插值计算的点

“Point”数组中索引为“i”的元素。 
WorkingData.Point[i].x REAL 0.0 点的 x 值

允许的值范围：Point[i].x < Point[i+1].x
WorkingData.Point[i].y REAL 0.0 点的 y 值
ErrorMode INT 0 选择出现错误后的替代输出值

• 0 = Input
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 上一个有效输出值

允许的值范围：0 到 2：
OutOfRangeMode INT 0 选择输入值超出定义的 x 值范围时的输出值

• 0 = 保持斜率

• 1 = 第一个点/ 后一个点的 y 值
允许的值范围：0 到 1

NextXIndex INT 2 下一个 x 值的索引

用于监视当前插值计算正在使用的断点的索

引。

需要符合以下条件：

WorkingData.Point[NextXIndex-1].x < 
Input ≤ WorkingData.Point[NextXIndex].x
请勿手动更改该值。
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ErrorBits 参数 (S7-1200, S7-1500)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 ErrorBits 的值。例如，显示 
ErrorBits = 16#0000_0003 表示错误 16#0000_0001 和 16#0000_0002 同时处于待决状态。

对于 Polyline，在 ErrorBits 参数中输出的错误分为两类：

• 错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

• 错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 Polyline 
的响应如下：

• 即使存在此类错误，输出值也会通过如下方式确定：

– 当 Reset = FALSE 时，通过插值计算

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 不变。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4965



不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000_0000 无错误处于未决状态。

0000_0001 错误原因和对错误的响应：

Output 参数限制为 -3.402823e+38 或 +3.402823e+38。
解决方案：

如果在输出中输出插值（Reset = FALSE 且 ErrorBits < 16#0001_0000），则检查插值计算中

使用的以下变量：

• Input
• WorkingData.Point[i].x
• WorkingData.Point[i].y
当 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 且 Reset = FALSE 时，替代输出值限制为其输出。在这种情况

下，根据 ErrorMode 变量的设定值检查以下参数：

• Input
• SubstituteOutput
Reset = TRUE 时，检查 SubstituteOutput 参数。

指令
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000_0002 错误原因：

检查折线数据时，UserData 结构中有一个或多个变量的值无效（Validate = TRUE 和 
Reset = FALSE）。

对错误的响应：

UserData 结构中的折线数据并不传送至 WorkingData 结构，从而使 UserData 结构中所做的

更改不会生效。

Polyline FB 继续使用 WorkingData 结构中未更改的有效折线数据进行插值计算。

解决方案：

当 Validate 参数设为 TRUE 时，确保满足以下条件：

• 2 ≤ UserData.NumberOfUsedPoints ≤ 50
• UserData.Point[j].x < UserData.Point[j+1].x，索引 j = 1..(UserData.NumberOfUsedPoints 

- 1)
• -3.402823e+38 ≤ UserData.Point[i].x ≤ 3.402823e+38，索引 i 

=1..UserData.NumberOfUsedPoints
• -3.402823e+38 ≤ UserData.Point[i].y ≤ 3.402823e+38，索引 i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints
• UserData.Point[i].x 和 UserData.Point[i].y 为有效的 REAL 值（≠ NaN），索引 i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints

错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 Polyline 
的响应如下：

• 无法按预期确定输出值。将输出替代输出值。

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 设为 FALSE。
一旦不再有任何错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误，Polyline 的响应如下：

• 输出值会通过如下方式确定：

– 当 Reset = FALSE 时，通过插值计算

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 使能输出 ENO 设为 TRUE。

指令
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不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0001_0000 错误原因：

用作输出值的 SubstituteOutput 或 Input 参数不含有效的 REAL 值。 
对错误的响应：

输出设为 0.0。
解决方案：

确保用作输出值的参数是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。用作输出值的参数

取决于 Reset 和 ErrorMode：
Reset ErrorMode 输出值

FALSE 0 Input
FALSE 1 SubstituteOutput
TRUE - SubstituteOutput

0002_0000 错误原因：

Input 参数不含有效的 REAL 值，同时在执行插值计算 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

ErrorMode = 0 时，0.0 用作输出值。 
只要 Input 参数中含有无效的 REAL 值，就不更新 NextXIndex 变量

解决方案：

确保参数 Input 是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。

指令
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0004_0000 错误原因：

插值计算为 Output 参数生成了一个无效的 REAL 值。

对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

只要该错误处于未决状态，NextXIndex 变量就会含有无效值。

解决方案：

检查 WorkingData 结构中的 REAL 值是否有效。

其它信息：

如果要更改折线数据，首先编辑 UserData 结构，然后设置参数 Validate = TRUE。请勿手动

更改 WorkingData 结构的数据。
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0008_0000 错误原因：

检查折线数据时，UserData 结构中有一个或多个变量的值无效。

对错误的响应：

UserData 结构中的折线数据并不传送至 WorkingData 结构，从而使 UserData 结构中的值无

法生效。 
FB Polyline 不会在 Output 参数中输出插值，因为 WorkingData 结构中不含有效的折线数据。

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

检查折线数据时，确保满足以下条件：

• 2 ≤ UserData.NumberOfUsedPoints ≤ 50
• UserData.Point[j].x < UserData.Point[j+1].x，索引 j = 1..

(UserData.NumberOfUsedPoints – 1)
• -3.402823e+38 ≤ UserData.Point[i].x ≤ 3.402823e+38，索引 i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints
• -3.402823e+38 ≤ UserData.Point[i].y ≤ 3.402823e+38，索引  i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints
• UserData.Point[i].x 和 UserData.Point[i].y 为有效的 REAL 值（≠ NaN），索引 i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints
其它信息：

在以下情况中，会检查 UserData 结构中的折线数据：

• Validate 参数设为 TRUE，同时 Reset 参数设为 FALSE
或

• CPU 操作状态由 STOP 切换为 RUN 后，首次通过参数 Reset = FALSE 调用 Polyline。
请注意，UserData 和 WorkingData 结构中的变量不具有保持性。每当 CPU 的操作状态从 STOP 
切换为 RUN 后，这些变量都将通过起始值进行初始化。

指令
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SplitRange (S7-1200, S7-1500)

与 CPU 和 FW 的兼容性 (S7-1200, S7-1500)
下表列出了 SplitRange 的何种版本可用于何种 CPU:

CPU FW SplitRange
S7-1200 V4.2 或更高版本 V1.0
基于 S7-1500 的 CPU V2.0 或更高版本 V1.0

SplitRange 描述 (S7-1200, S7-1500)

说明 
SplitRange 指令将输入值转换为输出值。输入值处于由 Points.x1 和 Points.x2 限制的取值范

围内。输出值处于由 Points.y1 和 Points.y2 限制的取值范围内。

下图显示了 SplitRange 指令示例组态的相关特性：

Input

Output

Points.y1

Points.x1 Points.x2

Points.y2

当需要控制受多个执行器影响的过程时，请使用 SplitRange。SplitRange 将 PID 控制器的输

出值范围拆分为多个子范围。为每个执行器分配一个子范围。对于每个子范围，用户程序调

用一次块。各个 SplitRange 实例的输入值与 PID 控制器的输出值相连。

下图显示了含有两个 SplitRange 实例和两个执行器的控制回路示例：

指令
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SplitRange 数据的有效性

Points 结构中的值对定义了 SplitRange 的输入和输出值范围。两个值对位于块 SplitRange 的
静态区域中。

每次调用时，SplitRange 都会检查是否满足以下条件，以便得到用来计算输出值的有效值：

• Points.x1 < Points.x2
• Points.x1、Points.y1、Points.x2 和 Points.y2 处于允许的取值范围（-3.402823e+38 到 

3.402823e+38）内

• Points.x1、Points.y1、Points.x2 和 Points.y2 是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 
16#7FFF_FFFF）

如果不满足其中的一个或多个条件，则无法正确计算输出值。相应的错误消息在 ErrorBits 参
数中输出。

x 和 y 值预分配为 0.0，这并不代表有效组态。将变量更改为有效值后，才能将其用于输出

值计算。

使能行为 EN/ENO 
如果满足下列其中一个条件，则使能输出 ENO 将设为 FALSE。 
• 使能输入 EN 设为 TRUE，且 Output 参数由出现错误消息 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 时

的替代输出值指定。 
• 使能输入 EN 设为 FALSE。 
否则，使能输出 ENO 设为 TRUE。

指令
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调用

在 OB 或 FC 中，SplitRange 以单背景数据块的形式调用。在 FB 中，SplitRange 能够以单背

景数据块、多背景数据块和参数背景数据块的形式调用。 
调用该指令后，不会创建任何工艺对象。没有参数分配接口或调试接口可用。直接使用背景

数据块分配 SplitRange 参数，并使用 CPU 或 HMI 中的用户程序监视表调试 SplitRange。

启动

SplitRange 静态区域中的变量不具有保持性。每当 CPU 的操作状态从 STOP 切换为 RUN 后，

这些变量都将通过起始值进行初始化。

如果于在线模式下更改 Points 结构中的实际值并且这些值将在 CPU 的操作状态从 STOP 切
换到 RUN 后得以保留，则将这些值备份到数据块的起始值。

对错误的响应

SplitRange 指令会检测输出值计算过程中可能出现的各种错误。即便存在未决错误，也可在

输出中输出计算结果。如果某个错误影响了输出值计算的正确性，则将在输出中输出一个替

代输出值。

请按照如下方式在 ErrorMode 变量中指定出现某个影响输出值计算正确性的错误时将输出的

替代输出值：

ErrorMode Output
0 Input 参数值

1 SubstituteOutput 参数值

2 输出值计算的上一个有效结果

如果不存在有效结果，则为 0.0

以下内容还适用于 ErrorMode 变量的所有值：

• 如果替代输出值不是一个有效的 REAL 值，则会将 0.0 作为输出值输出。

• 替代输出值将限制在数据类型 REAL 的取值范围内。只有这样才能在 Output 参数中输出

替代输出值。

• 只有在设置了 Reset = FALSE 参数的情况下 ErrorMode 变量才有效。如果设置了 Reset = 
TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。

Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。当错误不再处于未决状态时，Error  设为 FALSE。
ErrorBits 参数显示了已发生的错误。ErrorBits 具有保持性，仅通过 Reset 或 ErrorAck 参数的

上升沿来复位。

指令
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SplitRange 输入参数 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Input REAL 0.0 输入值

Substitute
Output

REAL 0.0 在下列情况下，SubstituteOutput 用作替代输出值

• Reset = TRUE
或 
• 存在影响输出值计算正确性的错误（错误消息为 ErrorBits ≥ 

16#0001_0000），ErrorMode 的组态值为 1。
ErrorAck BOOL FALSE 删除错误消息

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 复位

Reset BOOL FALSE 重新启动指令

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 复位。

• 只要 Reset 设为 TRUE，就会在输出中输出替代输出值 
SubstituteOutput。

• 只要 Reset 设为 FALSE，就会计算输出值。

SplitRange 输出参数 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Output REAL 0.0 输出值

ErrorBits DWORD DW#16#0 ErrorBits 参数 (页 4975)显示了处于未决状态的错误消息。ErrorBits 具
有保持性，通过 Reset 或 ErrorAck  的上升沿复位。

Error BOOL FALSE Error 设为 TRUE 时，至少有一个错误当前处于未决状态。

SplitRange 静态变量 (S7-1200, S7-1500)

变量 数据类型 默认值 说明

Points AuxFct_SplitR
ange_Points

- 点数据

Points.x1 REAL 0.0 点 1 的 x 值
允许的值范围：Points.x1 < Points.x2

Points.y1 REAL 0.0 点 1 的 y 值

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

Points.x2 REAL 0.0 点 2 的 x 值
允许的值范围：Points.x1 < Points.x2

Points.y2 REAL 0.0 点 2 的 y 值
ErrorMode INT 0 选择出现错误后的替代输出值

• 0 = Input
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 上一个有效输出值

允许的值范围：0 到 2：

ErrorBits 参数 (S7-1200, S7-1500)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 ErrorBits 的值。例如，显示 
ErrorBits = 16#0000_0003 表示错误 16#0000_0001 和 16#0000_0002 同时处于待决状态。

对于 SplitRange，在 ErrorBits 参数中输出的错误分为两类：

• 错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

• 错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 
SplitRange 的响应如下：

• 即使存在此类错误，输出值也会通过如下方式确定：

– 当 Reset = FALSE 时，通过输出值计算

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 不变。

指令
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不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000_0000 无错误处于未决状态。

0000_0001 错误原因和对错误的响应：

Output 参数限制为 -3.402823e+38 或 +3.402823e+38。
解决方案：

当 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 且 Reset = FALSE 时，替代输出值限制为其输出。在这种情况

下，根据 ErrorMode 变量的设定值检查以下参数：

• Input
• SubstituteOutput
Reset = TRUE 时，检查 SubstituteOutput 参数。

错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 
SplitRange 的响应如下：

• 无法按预期确定输出值。将输出替代输出值。

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 设为 FALSE。
一旦不再有任何错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误，SplitRange 的响应如下：

• 输出值会通过如下方式确定：

– 当 Reset = FALSE 时，通过输出值计算

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 使能输出 ENO 设为 TRUE。

指令
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不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0001_0000 错误原因：

用作输出值的 SubstituteOutput 或 Input 参数不含有效的 REAL 值。 
对错误的响应：

输出设为 0.0。
解决方案：

确保用作输出值的参数是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。用作输出值的参数

取决于 Reset 和 ErrorMode：
Reset ErrorMode 输出值

FALSE 0 Input
FALSE 1 SubstituteOutput
TRUE - SubstituteOutput

指令
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0002_0000 错误原因：

计算输出值时，Input 参数不含有效 REAL 值 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

ErrorMode = 0 时，0.0 用作输出值。

解决方案：

确保参数 Input 是有效 REAL 值（≠NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。

0004_0000 可能的错误原因：

• Points 结构中有一个或多个变量的值无效。

• 输出值计算为 Output 参数生成了一个无效的 REAL 值。

对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

请确保满足以下条件：

1. Points.x1 < Points.x2
2. Points.x1、Points.y1、Points.x2 和 Points.y2 处于允许的取值范围（-3.402823e+38 到 

3.402823e+38）内

3. Points.x1、Points.y1、Points.x2 和 Points.y2 是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 
16#7FFF_FFFF）

其它信息：

请注意，Points 结构中的所有变量均不具有保持性。每当 CPU 的操作状态从 STOP 切换为 RUN 
后，这些变量都将通过起始值进行初始化。

RampFunction (S7-1200, S7-1500)

与 CPU 和 FW 的兼容性 (S7-1200, S7-1500)
下表列出了 RampFunction 的何种版本可用于何种 CPU:

CPU FW RampFunction
S7-1200 V4.2 或更高版本 V1.0
基于 S7-1500 的 CPU V2.0 或更高版本 V1.0

指令
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RampFunction 描述 (S7-1200, S7-1500)

说明 
RampFunction 指令限制信号的压摆率。RampFunction 在输入端输出信号跳变作为输出值的

斜坡函数。

例如，在以下情况下，可以使用 RampFunction 防止信号跳变：

• 在控制器的设定值源和设定值输入之间，实现更平滑的响应，而不影响干扰响应。

• 在控制器输出和执行器输入之间，保留执行器，例如带有齿轮的电机或过程。

可以为压摆率设置以下限制：

• 在正值范围内增加压摆率

• 在正值范围内降低压摆率

• 在负值范围内增加压摆率

• 在负值范围内降低压摆率

此外，RampFunction 指令将输出值限制为上限和下限。 
当达到压摆率限制或者达到上限或下限时，RampFunction 将关联的输出位设置为 TRUE。

指令
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功能图

下图显示了 RampFunction 指令和功能图示例：

调用

在 OB 或 FC 中，RampFunction 以单背景数据块的形式调用。在 FB 中，RampFunction 能够

以单背景数据块、多背景数据块和参数背景数据块的形式调用。 

指令
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调用该指令后，不会创建任何工艺对象。没有参数分配接口或调试接口可用。直接使用背景

数据块分配 RampFunction 参数，并使用 CPU 或 HMI 中的用户程序监视表调试 
RampFunction。

启动

RampFunction 静态区域中的变量不具有保持性。每当 CPU 的操作状态从 STOP 切换为 RUN 
后，这些变量都将通过起始值进行初始化。

如果于在线模式下更改限值的实际值并且这些值将在 CPU 的操作状态发生切换后得以保留，

则将这些值备份到数据块的起始值。

在 StartMode 变量中指定 Output 参数的初始化值。

发生以下事件后首次调用 RampFunction 期间 
• CPU 操作状态切换

或

• 执行“加载初始值作为实际值”（仅适用于“所有值”(All values) 选项，不适用于“仅限

设定值”(Only setpoints) 选项）

初始化值在 Output 参数中输出。

对于后续调用，RampFunction 将根据输入值和压摆率限制，从该初始化值开始计算输出值。

下表列出了 StartMode 变量与 Output 参数之间的相关性。CPU 操作状态发生转换后，

Output 列的值将在 Output 参数中输出。

StartMode Output 示例

0 Input 参数值

1 SubstituteOutput 参数值

2 保持不变。Output 参数具有保持

性。

指令
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StartMode Output 示例

3 0.0

4 LowerLimit 变量值

5 UpperLimit 变量值

以下内容还适用于 StartMode 变量的所有值：

• UpperLimit 和 LowerLimit 变量的值有效时，初始化值将被限制在这些变量的取值范围内。

只有这样才能在 Output 参数中输出初始化值。

• 如果初始化值不是有效的 REAL 值，则替代输出值 将在 Output 参数中输出。替代输出值

通过 ErrorMode 变量组态。替代输出值受变量 UpperLimit 和 LowerLimit 的取值范围限

制。如果替代输出值也不是有效的 REAL 值，则将在 Output 参数中输出 0.0。对于后续

调用，此指令将从该替代输出值开始计算输出值。

• 只有在首次调用指令时设置了 Reset = FALSE 参数、同时没有具有错误消息 ErrorBits ≥ 
16#0002_0000 的错误处于未决状态的情况下，StartMode 变量才有效。如果设置了 
Reset = TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。如果有错误消

息为 ErrorBits ≥ 16#0002_0000 的错误处于未决状态，则在 ErrorMode 变量中组态的替

代输出值会在 Output 参数中输出。

对错误的响应

RampFunction 指令会检测输出值计算过程中可能出现的各种错误。即便存在未决错误，也

可在输出中输出此计算结果。如果某个错误影响了输出值计算的正确性，则将在输出中输出

一个替代输出值。

请在 ErrorMode 变量中指定出现某个影响输出值计算正确性的错误时将输出的替代输出值。

指令
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下表列出了 ErrorMode 变量和 RampFunction 在 Output 参数中输出的替代输出值之间的相

关性：

ErrorMode Output
0 Input 参数值

1 SubstituteOutput 参数值

2 Output 参数中的上一个有效输出值 
3 0.0
4 LowerLimit 变量值

5 UpperLimit 变量值

以下内容还适用于 ErrorMode 变量的所有值：

• 如果替代输出值不是一个有效的 REAL 值，则会将 0.0 作为输出值输出。

• UpperLimit 和 LowerLimit 变量的值有效时，替代输出值将被限制在这些变量的取值范围

内。只有这样才能在 Output 参数中输出替代输出值。

• 只有在设置了 Reset = FALSE 参数的情况下 ErrorMode 变量才有效。如果设置了 Reset = 
TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。

• 如果某个影响输出值计算正确性的错误处于未决状态，则 RampFunction 将在 Output 参
数中将计算得出的输出值更改为替代输出值。可能会发生输出值的跳变，具体取决于 
ErrorMode 变量值。

Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。当错误不再处于未决状态时，Error 设为 FALSE。
ErrorBits 参数显示了已发生的错误。ErrorBits 具有保持性，仅通过 Reset 或 ErrorAck 参数的

上升沿来复位。

RampFunction 工作模式 (S7-1200, S7-1500)

限制压摆率

可以为输入信号的压摆率组态四个限制。以下因素决定了当前有效的限制：

• Output 参数中的输出值的符号

• 更改 Output 参数中输出值绝对值的方向

指令
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下表列出了压摆率限制的有效变量（基于 Output 参数）：

输出 有效变量

Output ≥ 0 及 |Output| 上升沿 PositiveRisingSlewRate
Output ≥ 0 及 |Output| 下降沿 PositiveFallingSlewRate
Output < 0 及 |Output| 上升沿 NegativeRisingSlewRate
Output < 0 及 |Output| 下降沿 NegativeFallingSlewRate

压摆率限制绝对值规定了每秒输出值的 大变化。

示例：

对于本示例，以下情况适用：

• PositiveRisingSlewRate = 10.0
• RampFunction 的调用时间 = 0.1 s 
• Input > Output ≥ 0.0
结果： 
每次调用，输出值 Output 都增加 1.0（每秒增加 10.0），直到达到 Input 参数的值。

要禁用一个或多个区域的压摆率限制，请将对应的变量设为值 3.402823e+38。
如果输出值 Output 当前受压摆率限制，RampFunction 会将关联的输出位设为 TRUE：
• PositiveRisingSlewRate_Active
• PositiveFallingSlewRate_Active
• NegativeRisingSlewRate_Active
• NegativeFallingSlewRate_Active
Reset 参数设为 TRUE 时，压摆率限制将无效。这意味着 SubstituteOutput 参数的跳变会导致 
Output 参数的跳变。

每次调用时，RampFunction 都会检查是否满足变量 PositiveRisingSlewRate、
PositiveFallingSlewRate、NegativeRisingSlewRate 和 NegativeFallingSlewRate 的以下条

件：

• 值处于允许的取值范围（大于 0.0 且小于等于 3.402823e+38）内

• 值为有效的 REAL 值（≠ NaN，如 16#7FFF_FFFF）
如果不满足其中的一个或多个条件，则替代输出值将在 Output 参数中输出。相应的错误消

息在 ErrorBits 参数中输出。
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限制输出值

只要变量 UpperLimit 和 LowerLimit 的值有效，输出值  Output 将始终受限于这些变量的取

值范围。

输出值 Output 当前受此取值范围限制时，RampFunction 会将关联的输出位设为 TRUE：
• UpperLimit_Active
• LowerLimit_Active
输出值限制的优先级高于压摆率限制。因此，如果需要遵循变量 UpperLimit 和 LowerLimit 
的限制，则变量 UpperLimit 和 LowerLimit 的更改将导致输出值 Output 发生跳变。在这种

情况下，不考虑压摆率的限制。

示例：

如果 UpperLimit 从 100.0 减到 80.0，而参数 Input 和 Output 的值为 90.0，则输出值 Output 
跳变为 80.0。无论是否超出组态的压摆率限制，输出值 Output 都会跳变为 80.0。
每次调用时，RampFunction 都会检查是否满足以下条件：

• LowerLimit < UpperLimit
• LowerLimit 和 UpperLimit 处于允许的取值范围（-3.402823e+38 到 3.402823e+38）内

• LowerLimit 和 UpperLimit 是有效的 REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）
如果不满足其中的一个或多个条件，则替代输出值将在 Output 参数中输出。相应的错误消

息在 ErrorBits 参数中输出。

此外，每次调用时，RampFunction 都会检查输出值 Output 是否具有允许的 REAL 数据类型

取值范围（-3.402823e+38 到 3.402823e+38）。如果输出值的计算产生无效 REAL 值，则

替代输出值将在 Output 参数中输出。在 ErrorMode 变量中组态替代输出值。

使能行为 EN/ENO
如果满足下列其中一个条件，则使能输出 ENO 将设为 FALSE。 
• 使能输入 EN 设为 TRUE，且 Output 参数由出现错误消息 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 时

的替代输出值指定。 
• 使能输入 EN 设为 FALSE。 
否则，使能输出 ENO 设为 TRUE。

自动测量周期时间

要计算输出值的压摆率，则 RampFunction 需要自上次调用 RampFunction 以来经过的时间。
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周期时间默认自动测量，并且自第二次调用起在 CycleTime.Value 变量中输出。

RampFunction 测量每次指令调用的周期时间，因此可用于非等时同步调用周期，例如 OB1 
中。 
请注意，周期时间自动测量期间的条件性调用指令、有效断点或加载快照作为实际值会延长

周期时间值。

如果周期时间测量未返回有效结果，RampFunction 会使用上一个有效的周期时间计算当前

输出值。此外，RampFunction 在 ErrorBits 参数中输出错误消息。

通过设置 CycleTime.EnableMeasurement 变量 = FALSE 来禁用周期时间的自动测量时，必

须在 CycleTime.Value 变量中手动输入周期时间。每次调用时，RampFunction 都会检查 
CycleTime.Value 变量的有效性。

带断点的周期时间的自动测量

当 RampFunction 的两次调用之间的断点有效时，周期时间的自动测量会得到两次调用之间

经过的实际时间。当一个断点有效时，CPU 处于 HOLD 操作状态。

说明

有效断点会延长 RampFunction 的两次调用之间的时间间隔。

两次调用之间的时间间隔越长，Output 参数中输出值的 大允许变化就越大。

示例：

对于本示例，以下情况适用：

• PositiveRisingSlewRate = 10.0
• RampFunction 的调用时间 = 0.1 s
• Input > Output ≥ 0.0
没有断点时的结果：

每次调用，输出值 Output 都增加 1.0，直到达到 Input 参数值。

带十秒有效断点时的结果：

下次调用时，输出值 Output 将增加 100.0。
如果无需根据带有效断点的实际时间计算输出值，请按照下列步骤操作：

• 通过设置变量 CycleTime.EnableMeasurement = FALSE 来禁用周期时间的自动测量。

• 在 CycleTime.Value 变量中手动输入周期时间。
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RampFunction 输入参数 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Input REAL 0.0 输入值

Substitute
Output

REAL 0.0 在下列情况下，SubstituteOutput 用作替代输出值

• Reset = TRUE
或 
• 存在影响输出值计算正确性的错误（错误消息为 ErrorBits ≥ 

16#0001_0000），ErrorMode 的组态值为 1。
ErrorAck BOOL FALSE 删除错误消息

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 复位

Reset BOOL FALSE 重新启动指令

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 复位。

• 只要 Reset 设为 TRUE，就会在输出中输出替代输出值 
SubstituteOutput。

• 只要 Reset 设为 FALSE，就会计算输出值。

RampFunction 输出参数 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Output REAL 0.0 输出值

PositiveRisingSle
wRate_Active

BOOL FALSE 当 PositiveRisingSlewRate_Active = TRUE 时，输出值当前受 
PositiveRisingSlewRate  的限制。

PositiveFallingSle
wRate_Active

BOOL FALSE 当 PositiveFallingSlewRate_Active = TRUE 时，将通过 
PositiveFallingSlewRate 限制当前的输出值。

NegativeRisingSle
wRate_Active

BOOL FALSE 当 NegativeRisingSlewRate_Active = TRUE 时，将通过 
NegativeRisingSlewRate 限制当前的输出值。

NegativeFallingSl
ewRate_Active

BOOL FALSE 当 NegativeFallingSlewRate_Active = TRUE 时，将通过 
NegativeFallingSlewRate 限制当前的输出值。

UpperLimit_Activ
e

BOOL FALSE 当 UpperLimit_Active = TRUE 时，将通过 UpperLimit 限制当前

的输出值。

LowerLimit_Activ
e

BOOL FALSE 当 LowerLimit_Active = TRUE 时，将通过 LowerLimit 限制当前

的输出值。
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参数 数据类型 默认值 说明

ErrorBits DWORD DW#16#0 ErrorBits 参数 (页 4989)显示了处于未决状态的错误消息。

ErrorBits 具有保持性，通过 Reset 或 ErrorAck  的上升沿复位。

Error BOOL FALSE 当 Error = TRUE 时，至少有一个错误当前处于未决状态。

RampFunction 静态变量 (S7-1200, S7-1500)

变量 数据类型 默认值 说明

PositiveRisingSlewR
ate

REAL 10.0 在上升绝对值的正向范围内以每秒对输出值的上升速

度进行限制

PositiveRisingSlewRate = 3.402823e+38 时，将禁用

上升速度限制。

允许的取值范围：> 0.0
PositiveFallingSlew
Rate

REAL 10.0 在下降绝对值的正向范围内以每秒对输出值的上升速

度进行限制

PositiveFallingSlewRate = 3.402823e+38 时，将禁用

上升速度限制。

允许的取值范围：> 0.0
NegativeRisingSlew
Rate

REAL 10.0 在上升绝对值的负向范围内以每秒对输出值的上升速

度进行限制

NegativeRisingSlewRate = 3.402823e+38 时，将禁用

上升速度限制。

允许的取值范围：> 0.0
NegativeFallingSle
wRate

REAL 10.0 在下降绝对值的负向范围内以每秒对输出值的上升速

度进行限制

NegativeFallingSlewRate = 3.402823e+38 时，将禁

用上升速度限制。

允许的取值范围：> 0.0
UpperLimit REAL 100.0 输出值的上限

允许的值范围：> LowerLimit
LowerLimit REAL 0.0 输出值的下限

允许的值范围：< UpperLimit
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变量 数据类型 默认值 说明

ErrorMode INT 2 选择出现错误后的替代输出值 
• 0 = Input
• 1 = SubstituteOutput 
• 2 = 上一个有效输出值 
• 3 = 0.0
• 4 = LowerLimit
• 5 = UpperLimit
允许的值范围：0 到 5

StartMode INT 2 选择指令首次调用的输出值

• 0 = Input
• 1 = SubstituteOutput 
• 2 = 上一个输出值

• 3 = 0.0
• 4 = LowerLimit
• 5 = UpperLimit
允许的值范围：0 到 5

CycleTime AuxFct_CycleT
ime

- 周期时间数据

CycleTime.Value REAL 0.1 指令两次调用之间的时间间隔以秒计

允许的取值范围：> 0.0
CycleTime.EnableM
easurement

BOOL TRUE 周期时间的自动测量

• FALSE = 取消激活

• TRUE = 已激活

ErrorBits 参数 (S7-1200, S7-1500)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 ErrorBits 的值。例如，显示 
ErrorBits = 16#0000_0003 表示错误 16#0000_0001 和 16#0000_0002 同时处于待决状态。

对于 RampFunction，在 ErrorBits 参数中输出的错误分为两类：

• 错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

• 错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误
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错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 
RampFunction 的响应如下：

• 即使存在此类错误，输出值也会通过如下方式确定：

– 当 Reset = FALSE 时，通过输出值计算

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 不变。

不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000_0000 无错误处于未决状态。

0000_0002 错误原因：

当计算输出值时 (Reset = FALSE)，周期时间的测量会得出无效值。

对错误的响应：

如果已测量周期时间的有效值，则 RampFunction 可根据 CycleTime.Value 变量的上一个值

计算输出值。

如果先前没有测量到周期时间的有效值，则 RampFunction 仍会在 Output 参数中输出通过 
StartMode 变量组态的输出值。

错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 
RampFunction 的响应如下：

• 无法按预期确定输出值。将输出替代输出值。

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 设为 FALSE。 
• 只要变量 LowerLimit 和 UpperLimit 含有效值，输出值限制就可保持有效。 
• 上升速度限制不再有效。输出值的跳转可能在以下情况之一时发生：

– 检测到错误时，RampFunction 从已计算的输出值切换到替代输出值。是否发生跳变，

取决于变量 ErrorMode 的值。

– 当替代输出值有效时，可对其进行更改。
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一旦不再有任何错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误，RampFunction 的响应如下：

• 输出值会通过如下方式确定：

– 当 Reset = FALSE 时，通过输出值计算

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 使能输出 ENO 设为 TRUE。
不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0001_0000 错误原因：

用作输出值的 SubstituteOutput 参数或另一变量不含有效的 REAL 值。

对错误的响应：

输出值设为 0.0，并通过变量 LowerLimit 和 UpperLimit 进行限制。

解决方案：

确保用作输出值的变量是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。用作输出值的变量

取决于 Reset 和 ErrorMode：
Reset ErrorMode 输出值

FALSE 0 Input
FALSE 1 SubstituteOutput
FALSE 4 LowerLimit
FALSE 5 UpperLimit
TRUE - SubstituteOutput

0002_0000 错误原因：

计算输出值时，Input 参数不含有效 REAL 值 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

替代输出值以 Output 参数输出，该参数以 ErrorMode 变量组态并受变量 UpperLimit 和 
LowerLimit 限制。

ErrorMode = 0 时，0.0 用作输出值。

解决方案：

确保参数 Input 是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0004_0000 错误原因：

输出值计算为 Output 参数生成了一个无效的 REAL 值。

对错误的响应：

替代输出值以 Output 参数输出，该参数以 ErrorMode 变量组态并受变量 UpperLimit 和 
LowerLimit 限制。

解决方案：

检查输出值计算中涉及到的所有变量：

• Input
• PositiveRisingSlewRate
• PositiveFallingSlewRate
• NegativeRisingSlewRate
• NegativeFallingSlewRate
• CycleTime.Value
这些变量具有有效值。采用这一变量组合时，输出值计算失败。

0008_0000 错误原因：

LowerLimit 或 UpperLimit 变量含有效值。

对错误的响应：

以下值以 Output 参数输出，具体取决于 Reset 参数：

• Reset = FALSE
在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

• Reset = TRUE
SubstituteOutput 参数值以 Output 参数输出。

两种情况下，Ouput 参数受限于 REAL 数据类型的取值范围（-3.402823e+38 到 
3.402823e+38）。

解决方案：

请确保满足以下条件：

1. LowerLimit < UpperLimit
2. LowerLimit 和 UpperLimit 处于允许的取值范围（-3.402823e+38 到 3.402823e+38）内

3. LowerLimit 和 UpperLimit 是有效的  REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0010_0000 错误原因：

以下变量中至少有一个不含有效值，同时将执行输出值计算 (Reset = FALSE)：
1. PositiveRisingSlewRate
2. PositiveFallingSlewRate
3. NegativeRisingSlewRate
4. NegativeFallingSlewRate
对错误的响应：

替代输出值以 Output 参数输出，该参数以 ErrorMode 变量组态并受变量 UpperLimit 和 
LowerLimit 限制。

解决方案：

请确保上述所有四个变量都满足以下条件：

• 这些值在允许的取值范围（0.0 到 3.402823e+38，不包括 0.0）内

• 这些值是有效的  REAL 值（≠ NaN，如 16#7FFF_FFFF）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 4993



ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0020_0000 错误原因：

首次调用指令时，用于初始化 Output 参数的变量（组态 StartMode）不含有效的 REAL 值。  
对错误的响应：

首次调用指令时，替代输出值以 Output 参数输出，该参数以 ErrorMode 变量组态并受变量 
LowerLimit 和 UpperLimit 限制。对于后续调用，RampFunction 将从该替代输出值开始计算

输出值。

解决方案：

确保用于初始化参数 Output 的变量是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。设置 
Reset = FALSE 时，在 CPU 的操作状态从 STOP 切换到 RUN 后首次调用指令时初始化会生效。

用于初始化 Output 参数的变量取决于 StartMode：
• StartMode = 1: Substitute Output
• StartMode = 2: Output

0040_0000 错误原因：

CycleTime.Value 变量不含有效值，同时将执行输出值的计算 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

替代输出值以 Output 参数输出，该参数以 ErrorMode 变量组态并受变量 UpperLimit 和 
LowerLimit 限制。

解决方案：

请确保满足以下条件：

• 0.0 < CycleTime.Value ≤ 3.402823e+38
• CycleTime.Value 是有效的  REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）
其它信息：

要自动计算 CycleTime.Value 变量的值，请将 CycleTime.EnableMeasurement 变量设为 
TRUE。
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RampSoak (S7-1200, S7-1500)

与 CPU 和 FW 的兼容性 (S7-1200, S7-1500)
下表显示了 RampSoak 的各版本及其适用的 CPU:

CPU FW RampSoak
S7-1200 V4.2 或更高版本 V1.0
基于 S7-1500 的 CPU V2.0 或更高版本 V1.0

RampSoak 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用 RampSoak 指令生成一个输出值，该输出值在时间相关的基础上遵循可组态的配置

文件。此配置文件的每个点都有一个目标值和一个时间值。执行配置文件时，在时间值内达

到当前点的目标值。

下图显示了一个有 4 个点的配置文件：

例如，RampSoak 指令可用于提供调节温度过程所用的设定值配置文件。

输出值的计算

输出值是根据以下公式在当前点和前一个点之间进行插补计算的：
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i 表示 CurrentPoint 参数的值。

根据经过的时间，确定配置文件中的哪些点当前用于计算输出值。

调用

在 OB 或 FC 中，RampSoak 以单背景 DB 的形式调用。在函数块中，RampSoak 可以作为单

背景 DB、多重背景 DB 和参数背景 DB 调用。

调用该指令后，不会创建任何工艺对象。没有参数分配接口或调试接口可用。直接使用背景 
DB 分配 RampSoak 参数，并使用 CPU 或 HMI 中的用户程序监视表调试 RampSoak。

启动

RampSoak 的静态区域中的变量以及 UserData 和 WorkingData 结构中的配置文件数据都不

具有保持性。每当 CPU 的工作状态从 STOP 切换为 RUN 后，这些变量都将通过起始值进行

初始化。

如果于在线模式下更改 UserData 结构中的实际值并且这些值将在 CPU 的工作状态从 STOP 切
换到 RUN 后得以保留，则将这些值备份到数据块的起始值。

在 CPU 的工作状态从 STOP 切换到 RUN 后，首次调用 RampSoak 指令时将自动检查 UserData 
结构中的数据。如果验证成功，则会将数据传送到 WorkingData 结构。

使用变量 StartMode (页 5004)，可以在 CPU 的工作状态从 STOP 切换到 RUN 后的首次调用

时定义 RampSoak 指令的启动行为。

对错误的响应

如果无法正确计算输出值，RampSoak 指令将输出替代输出值和带有错误消息 ErrorBits >= 
16#0002_0000 的错误。可使用变量 ErrorMode (页 5015) 定义替代输出值，如下所述：

ErrorM
ode

Output

0 WorkingData.StartValue 变量值

确保 UserData 中的配置文件数据已使用 Validate 参数进行验证，并在 
WorkingData 之后被接受。如果配置文件数据从未经过验证和被接受，则使用 
WorkingData.StartValue 的默认值 0.0。

1 SubstituteOutput 参数值

指令
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ErrorM
ode

Output

2 配置文件执行的 后一个有效输出值

如果配置文件执行的有效输出值不可用，则为 0.0。
3 0.0

以下内容还适用于 ErrorMode 变量的所有值：

• 如果替代输出值不是一个有效的 REAL 值，则会将 0.0 作为输出值输出。

• 替代输出值将限制在数据类型 REAL 的取值范围 -3.402823e+38 .. +3.402823e+38 内。

只有这样才能在 Output 参数中输出替代输出值。

• 只有在设置了 Reset = FALSE 参数的情况下 ErrorMode 变量才有效。如果设置了 Reset = 
TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值或 0.0 将在“输出”参数中输出。

Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。当错误不再处于未决状态时，Error 设为 FALSE。
ErrorBits 参数显示了已发生的错误。ErrorBits 具有保持性，仅通过 Reset 或 ErrorAck 参数的

上升沿来复位。

RampSoak 工作原理 (S7-1200, S7-1500)

组态和验证配置文件数据 (S7-1200, S7-1500)

组态配置文件数据

可在静态结构 UserData 中组态配置文件。

它包含以下元素：

• NumberOfUsedPoints
用于配置文件的点数。

• StartValue
开始 (页 5004)、停止 (页 5008)或结束配置文件执行时的可选输出值。 

• Point
50 个元素的数组包含 Point[i].Value 和 Point[i].Time 点的值对：

– Point[i].Value
只要点处于活动状态，输出值就会逐步更改为该值，并在 Point[i].Time 时间内达到该

值。

– Point[i].Time
此值以秒为单位定义点的持续时间。

指令
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下图显示了一个有 6 个点的配置文件。点编号 5 的持续时间为 0 秒，这会导致跳过输出值。

验证配置文件数据

在配置文件数据用于配置文件执行之前，需要验证 UserData 结构中的配置文件数据。

验证触发条件如下：

• 将 Validate 参数设为 TRUE 时。

• 在 CPU 的工作状态从 STOP 切换为 RUN 之后首次将参数 Enable 设置为 TRUE 且之前未执

行配置文件数据的验证时。

针对 UserData 结构中的配置文件数据检查以下条件：

• 1 ≤ UserData.NumberOfUsedPoints ≤ 50
• NextPoint ≤ UserData.NumberOfUsedPoints
• 激活配置文件执行 (Enable = TRUE) 时：

– CurrentPoint ≤ UserData.NumberOfUsedPoints
• -3.402823e+38 ≤ UserData.StartValue ≤ 3.402823e+38
• -3.402823e+38 ≤ UserData.Point[i].Value ≤ 3.402823e+38，索引 i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints

指令
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• 0.0 ≤ UserData.Point[i].Time ≤ 3.402823e+38，索引 i = 
1..UserData.NumberOfUsedPoints

• 0.0 < UserData.Point[1].Time + UserData.Point[2].Time +…+ 
UserData.Point[UserData.NumberOfUsedPoints].Time ≤ 3.402823e+38

配置文件数据验证的影响和可能的错误消息

满足条件时，UserData 结构中的新配置文件数据将传输到 WorkingData 结构并用于配置文

件执行。TotalTime 参数将更新。执行配置文件时，RemainingTime_Total 参数将更新。

说明

当前点的值和持续时间已临时存储，并且在成功验证新的配置文件数据后保持不变，直到当

前点完成。从下一点开始使用新的配置文件数据。

如果不满足其中一个条件，则 WorkingData 结构中的现有配置文件数据将保持不变。带有

错误消息 ErrorBits = 16#0000_0004 (页 5015) 的错误处于未决状态。

如果 Enable 参数或 Next 参数设置为 TRUE，但 WorkingData 结构中不存在有效的配置文件

数据，则带有错误消息 ErrorBits = 16#0008_0000 (页 5015) 的错误将处于未决状态。

说明

如果不更改 UserData 结构中的默认值，则配置文件数据的验证将失败。

说明

不能更改 WorkingData 结构的离线值。如果要更改配置文件数据，首先编辑 UserData 结构，

然后设置参数 Validate = TRUE。

执行配置文件 (S7-1200, S7-1500)
要执行配置文件并计算输出值，需要经过验证的配置文件数据和 Enable 参数的上升沿。 

启动和停止配置文件执行 - Enable 参数

可基于 Enable 参数的上升沿开始配置文件执行和计算输出值。配置文件执行从输入/输出参

数 NextPoint 中指定的点开始。

可以在参数 Enable 的下降沿停止配置文件执行。

如果配置文件停止或完全运行，则输入/输出参数 NextPoint 将自动设置为 1。因此，如果输入/
输出参数 NextPoint 未更改，则下一个配置文件执行从配置文件的第一个点开始。

指令
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可使用静态变量 StartMode (页 5004) 和 StopMode (页 5008) 在配置文件执行的开始、停止

和完成时组态行为。

如果 Reset = FALSE，配置文件执行仅确定 Output 参数的输出值。如果 RESET = TRUE 置位，

则在后台继续执行激活的配置文件。 
下图显示了输入参数 Enable、Reset 和 Hold 如何确定配置文件的执行：

在此示例中，配置文件执行的启动和停止行为（标有 *）显示为默认的 StartMode = 
StopMode = 2（从 后一个输出值开始/保留 后一个输出值）。 

保持配置文件执行 - Hold 参数

可以使用参数 Hold = TRUE 来暂停激活的配置文件执行。

指令
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Hold = TRUE 参数的作用如下：

• Output、CurrentPoint、NextPoint、RemainingTime_Total 和 RemainingTime_Point 参
数保持不变。

• 参数 Enable 或 Next 的边沿被延迟，并且仅在 Hold = FALSE 时生效。

• 如果 Reset 参数从 TRUE 切换为 FALSE，则 Hold 参数会影响 Output 参数的更改。有关更

多信息，请参见 Reset 参数的说明。

Hold 参数对 Validate 和 ErrorAck 参数的处理没有影响。

覆盖输出值 - Reset 参数

使用 Reset = TRUE 参数，可以复位指令并用 SubstituteOutput 参数的值覆盖 Output 参数的

输出值。

在后台继续执行激活的配置文件。使用参数 Enable、Hold 和 Next 也可实现。

如果配置文件执行仍处于活动状态（Enable=TRUE，并且配置文件尚未完全运行）且参数 
Reset 从 TRUE 更改为 FALSE，则行为取决于 Hold 参数：

• Hold = FALSE
Output 参数从 SubstituteOutput 以增量方式更改为当前点的值，并在当前点的剩余时间 
(RemainingTime_Point) 内到达该值。 

• Hold = TRUE
Output 参数从 SubstituteOutput 跳转到暂停的配置文件执行的值。

如果配置文件执行不再处于活动状态（Enable=FALSE 或配置文件完全运行）且 Reset 参数从 
TRUE 更改为 FALSE，Output 参数将跳转到配置文件执行的 后一个值。

使用某个点继续执行配置文件 - Next 参数

通过 Next 参数的上升沿，可以使用 Point[NextPoint] 继续执行配置文件。

当配置文件执行被取消激活时，参数 Next = TRUE 的作用如下：

• Output 参数采用 Point[NextPoint].Value 的值。

• CurrentPoint 参数采用 NextPoint 的值。

• NextPoint 参数增大。如果 NextPoint 是配置文件的 后一个点，则 NextPoint 的值将变

为 1。

指令
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当配置文件执行被激活时，参数 Next = TRUE 的作用如下：

• Output 参数以增量方式从其当前值更改为 Point[NextPoint].Value 的值，并在 
Point[NextPoint].Time 期间到达该值。

• RemainingTime_Point 参数采用 Point[NextPoint].Time 的值。

• RemainingTime_Total 参数将相应更新。

• CurrentPoint 参数采用 NextPoint 的值。

• NextPoint 参数增大。如果 NextPoint 是配置文件的 后一个点，则新值取决于 
StopMode。有关更多信息，请参见 NextPoint 参数的说明。

说明

在 CPU 的工作状态从 STOP 切换到 RUN 后，首次调用 RampSoak 指令时，行为由 StartMode 
确定。Next 参数仅对以下调用有效。

包含 Next 参数的示例配置文件位于以下“使用某个点继续执行配置文件 - NextPoint 参数”

部分。

使用某个点继续执行配置文件 - NextPoint 参数 
NextPoint 参数确定从哪一点继续执行配置文件。

如果当前点已完成，RampSoak 指令会自动将 NextPoint 参数的值更新到配置文件的下一个

点。

通过 NextPoint 参数值的变化，可以确定配置文件的执行应该从另一个点继续执行。

如果 NextPoint 参数被取消激活，它可以通过以下方式影响配置文件执行的行为：

• 如果参数 Next 存在上升沿，则参数 Output 采用 Point[NextPoint].Value 的值。

• 开始配置文件执行时，NextPoint 代表第一个 CurrentPoint。Output 参数以增量方式从 
StartMode 定义的值更改为 Point[NextPoint].Value 的值，并在 Point[NextPoint].Time 期
间到达该值。

如果 NextPoint 参数被激活，它可以通过以下方式影响配置文件执行的行为：

• 参数 Next 不存在上升沿：

当前点完成后，该过程使用 NextPoint 继续。

• 参数 Next 存在上升沿：

该过程使用 NextPoint 继续。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5002 编程和操作手册, 11/2022



当配置文件执行的 后一点处于活动状态 (CurrentPoint = 
WorkingData.NumberOfUsedPoints) 时，StopMode 采用下列方式确定 NextPoint 的值如何

自动更新：

• StopMode <> 4
后一个点处于活动状态时：NextPoint = CurrentPoint = 

WorkingData.NumberOfUsedPoints。
配置文件执行在 后一点之后完成。

• StopMode = 4
后一个点处于活动状态时：NextPoint = 1。

配置文件执行在 后一点之后重启。

如果配置文件停止或完全运行，则输入/输出参数 NextPoint 将自动设置为 1。因此，如果输入/
输出参数 NextPoint 未更改，则下一个配置文件执行从配置文件的第一个点开始。

下图显示了 Next 和 NextPoint 参数如何确定配置文件执行：如果 NextPoint 的自动更改随后

被用户输入覆盖，则用 → 标记：

指令
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在此示例中，配置文件执行的停止行为显示为 StopMode <> 4。

组态启动行为 - 静态变量 StartMode (S7-1200, S7-1500)
使用 StartMode 变量，可以定义 RampSoak 指令在以下情况下的行为。

• 当 RampSoak 指令在 CPU 的工作状态从 STOP 切换到 RUN（重启）后执行。

• 开始配置文件执行。

• 执行“加载初始值作为实际值”（仅适用于“所有值”(All values) 选项，不适用于“仅限

设定值”(Only setpoints) 选项）。

指令
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可进行 StartMode 变量的以下设置：

• StartMode = 0
Output 参数采用 WorkingData.StartValue 的值。

如果在 CPU 重新启动后 Enable = TRUE 置位，或者如果 Enable 从 FALSE 更改为 TRUE，则

配置文件执行将从该值开始。

下图显示了配置文件执行的开始和 CPU 的重新启动，StartMode = 0：

说明

使用此设置，必须在 CPU 重新启动后首次调用指令时对配置文件数据进行验证并由 
WorkingData 采用。否则，将使用 WorkingData.StartValue 的默认值 0.0。

• StartMode = 1
输出参数采用 SubstituteOutput 的值。

如果在 CPU 重新启动后 Enable = TRUE 置位，或者如果 Enable 从 FALSE 更改为 TRUE，则

配置文件执行将从该值开始。

下图显示了配置文件执行的开始和 CPU 的重新启动，StartMode = 1：

指令
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• StartMode = 2
Output 参数会保持不变。

如果在 CPU 重新启动后 Enable = TRUE 置位，或者如果 Enable 从 FALSE 更改为 TRUE，则

配置文件执行将从 Output 参数不变的值开始。

下图显示了配置文件执行的开始和 CPU 的重新启动，StartMode = 2：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5006 编程和操作手册, 11/2022



• StartMode = 3
Output 参数采用值 0.0。
如果在 CPU 重新启动后 Enable = TRUE 置位，或者如果 Enable 从 FALSE 更改为 TRUE，则

配置文件执行将从该值开始。

下图显示了配置文件执行的开始和 CPU 的重新启动，StartMode = 3：

• StartMode = 4
Output 参数会保持不变。

如果在 CPU 重新启动后 Enable = TRUE 保持置位并且在重新启动之前激活了配置文件执

行，则配置文件执行将继续。

如果在重新启动 CPU 后 Enable = TRUE 置位并且在重新启动之前禁用了配置文件执行，或

者如果启用从 FALSE 到 TRUE 的切换，则配置文件执行将从 Output 参数不变的值开始。

下图显示了配置文件执行的开始和 CPU 的重新启动，StartMode = 4：

以下内容还适用于 StartMode 变量的所有值：

• Enable 参数、StartMode 变量以及 UserData 和 WorkingData 结构中的配置文件数据不具

有保持性。每当 CPU 的工作状态从 STOP 切换为 RUN 后，这些变量都将通过起始值进行

初始化。确保在首次调用 RampSoak 指令时，在 CPU 的工作状态从 STOP 切换到 RUN 后，

这些变量具有合适的值以实现所需行为。

• 通过 StartMode 选择的值仅限于 REAL 数据类型的取值范围。只有这样才能在 Output 参
数中输出。

指令
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• 如果通过 StartMode 选择的值不是有效的 REAL 值，则替代输出值将在 Output 参数中输

出。替代输出值通过 ErrorMode 变量组态，并且仅限于 REAL 数据类型的取值范围。如

果激活了配置文件执行，则将从此替代输出值开始。

• 仅当参数 Reset = FALSE 已置位并且同时没有包含错误消息 ErrorBits ≥ 16#0002_0000 的
错误处于未决状态时，StartMode 变量才会作用于 Output 参数。如果设置了 Reset = TRUE 
参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。如果有错误消息为 ErrorBits 
≥ 16#0002_0000 的错误处于未决状态，则在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 
Output 参数中输出。

组态停止行为 - 静态变量 StopMode (S7-1200, S7-1500)
使用 StopMode 变量，可以定义 RampSoak 指令在以下情况下的行为。

• 配置文件执行完成，因为已到达 后一点。

• 通过复位 Enable 停止配置文件执行。

通过 StopMode 设置的值用作输出值，直到触发新的操作，例如配置文件执行的开始。 

指令
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可进行 StopMode 变量的以下设置：

• StopMode = 0
Output 参数采用 WorkingData.StartValue 的值。

下图显示了具有 5 个点的配置文件的执行如何在 StopMode = 0 的条件下结束和停止：

• StopMode = 1
Output 参数采用 SubstituteOutput 的值。

下图显示了具有 5 个点的配置文件的执行如何在 StopMode = 1 的条件下结束和停止：

• StopMode = 2
Output 参数采用配置文件执行的 后一个有效值。

下图显示了具有 5 个点的配置文件的执行如何在 StopMode = 2 的条件下结束和停止：

指令
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• StopMode = 3
Output 参数采用值 0.0。
下图显示了具有 5 个点的配置文件的执行如何在 StopMode = 3 的条件下结束和停止：

• StopMode = 4
如果配置文件执行在 后一点结束，它会自动重新启动并使用 WorkingData.Point[1] 继
续。只要 Enable 未复位，就会重复执行配置文件。

如果使用 Enable = FALSE 停止配置文件执行，则 Output 参数采用配置文件执行的 后一

个有效值。

下图显示了具有 5 个点的配置文件的执行如何在 StopMode = 4 的条件下结束和停止：

以下内容还适用于 StopMode 变量的所有值：

• 通过 StopMode 选择的值仅限于 REAL 数据类型的取值范围。只有这样才能在 Output 参
数中输出。

• 如果通过 StopMode 选择的值不是有效的 REAL 值，则替代输出值 将在 Output 参数中输

出然后被保留。替代输出值通过 ErrorMode 变量组态，并且仅限于 REAL 数据类型的取

值范围。

• 仅当参数 Reset = FALSE 已置位并且同时没有包含错误消息 ErrorBits ≥ 16#0002_0000 的
错误处于未决状态时，StopMode 变量才会作用于 Output 参数。如果设置了 Reset = TRUE 
参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。如果有错误消息为 ErrorBits 
≥ 16#0002_0000 的错误处于未决状态，则在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 
Output 参数中输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5010 编程和操作手册, 11/2022



测量周期时间 (S7-1200, S7-1500)

自动测量周期时间

要计算输出值，则 RampSoak 需要自上次调用 RampSoak 以来经过的时间。

周期时间默认自动测量，并且自第二次调用起在 CycleTime.Value 变量中输出。RampSoak 
测量每次指令调用的周期时间，因此可用于非等时同步调用周期，例如 OB1 中。

请注意，周期时间自动测量期间的条件性调用指令、有效断点或加载快照作为实际值会延长

周期时间值。

如果周期时间测量未返回有效结果，RampSoak 会使用上一个有效的周期时间计算当前输出

值。此外，RampSoak 在 ErrorBits 参数中输出错误消息。

通过设置 CycleTime.EnableMeasurement = FALSE 变量来禁用周期时间的自动测量时，必须

在 CycleTime.Value 变量中手动输入周期时间。每次调用时，RampSoak 都会检查 
CycleTime.Value 变量的有效性。

带断点的周期时间的自动测量

当 RampSoak 的两次调用之间的断点有效时，周期时间的自动测量会得到两次调用之间经过

的实际时间。当一个断点有效时，CPU 处于 HOLD 工作状态。

说明

有效断点会延长 RampSoak 的两次调用之间的时间间隔。

两次调用之间的时间间隔越长，Output 参数中输出值的变化就越大。根据经过的时间和组

态的配置文件数据，可以跳过点。

如果无需根据带有效断点的实际时间计算输出值，请按照下列步骤操作：

• 通过设置变量 CycleTime.EnableMeasurement = FALSE 来禁用周期时间的自动测量。

• 在 CycleTime.Value 变量中手动输入周期时间。

使能行为 EN/ENO (S7-1200, S7-1500)
如果满足下列其中一个条件，则使能输出 ENO 将设为 FALSE。
• 使能输入 EN 设置为 TRUE 并且带有错误消息 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误处于未决

状态。

• 使能输入 EN 设为 FALSE。
在所有其它情况下，使能输出 ENO 均设为 TRUE。

指令
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输入参数 RampSoak (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Enable BOOL FALSE 可基于 Enable 参数的上升沿开始配置文件执行和计算输出值。

可以在参数 Enable 的下降沿停止配置文件执行。

Hold BOOL FALSE 如果 Hold 设为 TRUE，配置文件的执行会暂停。输出值保持不变。

Next BOOL FALSE 通过 Next 参数的上升沿，可以使用 Point[NextPoint] 继续执行配置文

件。

Substitute
Output

REAL 0.0 当 Reset = TRUE 或以下模式之一当前有效时，SubstituteOutput 用作

替代输出值：

• ErrorMode = 1
• StartMode = 1
• StopMode = 1

Validate BOOL FALSE 如果 Validate 设为 TRUE，则 UserData 中的配置文件数据将进行有效

性检查并传送至 WorkingData。
ErrorAck BOOL FALSE 删除错误消息

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 复位。

Reset BOOL FALSE 复位指令。

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 复位。

• 只要 Reset 设为 TRUE，就会在输出中输出替代输出值 
SubstituteOutput。如果配置文件同时执行，则该过程在后台运行。

• 只要 Reset 设置为 FALSE，输出值就由配置文件执行确定。

输出参数 RampSoak (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Output REAL 0.0 输出值

输出值具有保持性。

CurrentPoi
nt

INT 0 当前用于配置文件执行和输出值计算的点的编号。

TotalTime REAL 0.0 配置文件的总时间（所有使用的点的时间总和），以秒为单位

Remaining
Time_Total

REAL 0.0 配置文件的剩余时间（以秒为单位）

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

Remaining
Time_Point

REAL 0.0 当前点的剩余时间（以秒为单位）

ErrorBits DWORD 16#0 ErrorBits 参数显示存在哪些错误消息。

ErrorBits 具有保持性，并在 Reset 或 ErrorAck 出现上升沿时复位。

Error BOOL FALSE Error 设为 TRUE 时，至少有一个错误当前处于未决状态。

参见

ErrorBits 参数 (页 5015)

输入/输出参数 RampSoak (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

NextPoint Int 1 接下来将使用的点的编号。

允许的值范围：1 到 WorkingData.NumberOfUsedPoints

静态变量 RampSoak (S7-1200, S7-1500)

变量 数据类型 默认值 说明

UserData AuxFct_Ramp
Soak_Profile

- 配置文件数据在 UserData 结构中输入。

UserData 结构中的配置文件数据可以编辑。

仅当启动对数据进行验证并将数据复制到 WorkingData 结构

中时，此结构中的更改才会影响配置文件的执行。

UserData.Nu
mberOfUsedP
oints

INT 0 使用的配置文件的点数

允许的值范围：1 到 50

UserData.Start
Value

REAL 0.0 如果以下模式之一当前有效，StartValue 将用作可选输出

值：

• ErrorMode = 0
• StartMode = 0
• StopMode = 0

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

UserData.Poin
t

Array[1..50] 
of 
AuxFct_Ramp
Soak_Point

- 配置文件的点

UserData.Poin
t[i].Value

REAL 0.0 此点的输出值

UserData.Poin
t[i].Time

REAL 0.0 此点的持续时间，以秒为单位

允许的值范围：Point[i].Time ≥ 0.0
WorkingData AuxFct_Ramp

Soak_Profile
- 当前有效的配置文件数据显示在 WorkingData 结构中。

WorkingData 结构中的配置文件数据无法编辑。

WorkingData.
NumberOfUse
dPoints

INT 0 使用的配置文件的点数

允许的值范围：1 到 50

WorkingData.
StartValue

REAL 0.0 如果以下模式之一当前有效，WorkingData.StartValue 将用

作可选输出值：

• ErrorMode = 0
• StartMode = 0
• StopMode = 0

WorkingData.
Point

Array[1..50] 
of 
AuxFct_Ramp
Soak_Point

- 配置文件的点

WorkingData.
Point[i].Value

REAL 0.0 此点的输出值

WorkingData.
Point[i].Time

REAL 0.0 此点的持续时间，以秒为单位

允许的值范围：Point[i].Time ≥ 0.0
ErrorMode INT 2 选择出现错误后的替代输出值

• 0 = WorkingData.StartValue
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 配置文件执行的 后一个有效输出值

• 3 = 0.0
允许的值范围：0 到 3
如果 ErrorMode 的值不对应于值的有效范围，则 ErrorMode 
= 2。

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

StartMode INT 2 选择启动行为

• 0 = WorkingData.StartValue
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 从上次输出值启动

• 3 = 0.0
• 4 = 从上次输出值继续

允许的值范围：0 到 4
如果 StartMode 的值不对应于值的有效范围，则 StartMode 
= 2。

StopMode   2 选择停止行为

• 0 = WorkingData.StartValue
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 配置文件执行的 后一个有效输出值

• 3 = 0.0
• 4 = 循环操作

允许的值范围：0 到 4
如果 StopMode 的值不对应于值的有效范围，则 StopMode 
= 2。

CycleTime AuxFct_CycleT
ime

- 周期时间数据

CycleTime.Val
ue

REAL 0.1 周期时间（以秒为单位）（两次调用之间的时间间隔）

允许的值范围：CycleTime.Value > 0.0
CycleTime.Ena
bleMeasurem
ent

BOOL TRUE 周期时间的自动测量

• FALSE = 取消激活

• TRUE = 已激活

ErrorBits 参数 (S7-1200, S7-1500)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 ErrorBits 的值。例如，显示 
ErrorBits = 16#0000_0003 表示错误 16#0000_0001 和 16#0000_0002 同时处于待决状态。

指令
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对于 RampSoak，在 ErrorBits 参数中输出的错误分为两类：

• 错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

尽管有错误，但仍可以计算输出值。

• 错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

错误会阻止输出值的计算。将输出替代输出值。

错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 
RampSoak 的响应如下：

• 即使存在此类错误，输出值也会通过如下方式确定：

– 如果通过执行配置文件计算 Reset = FALSE 输出值

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 不变。

指令
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不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000_0000 无错误处于未决状态。

0000_0001 错误原因和对错误的响应：

Output 参数限制为 -3.402823e+38 或 +3.402823e+38。
解决方案：

如果 ErrorBits < 16#0001_0000 且 Reset = FALSE，则输出值有限，通过 StartMode 或 
StopMode 来确定。这种情况下，请根据 StartMode 或 StopMode 变量的设定值检查以下参

数：

• WorkingData.StartValue
• SubstituteOutput
ErrorBits ≥ 16#0001_0000 且 Reset = FALSE 时，替代输出值限制为其输出。这种情况下，请

根据变量 ErrorMode: 的设定值检查以下参数：

• WorkingData.StartValue
• SubstituteOutput
Reset = TRUE 时，检查 SubstituteOutput 参数。

其它信息：

如果要更改 WorkingData.StartValue，首先编辑 UserData.StartValue，然后设置参数 
Validate = TRUE。请勿手动更改 WorkingData 结构的数据。

0000_0002 错误原因：

在激活配置文件的执行 (Enable = TRUE) 时，周期时间的测量会产生一个无效值。

对错误的响应：

如果已经测量了周期时间的有效值，RampSoak 将根据 CycleTime.Value 变量的 后一个值

继续执行配置文件。

如果先前没有测量到周期时间的有效值，则 RampSoak 仍会在 Output 参数中输出通过变量  
StartMode 组态的输出值。

指令
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000_0004 错误原因：

检查配置文件数据时，UserData 结构中有一个或多个变量的值无效。

对错误的响应：

UserData 结构中的配置文件数据并不传送至 WorkingData 结构，从而使 UserData 结构中的

更改无法生效。

解决方案：

检查配置文件数据时，确保满足以下条件：

• 1 ≤ UserData.NumberOfUsedPoints ≤ 50
• -3.402823e+38 ≤ UserData.Point[i].Value ≤ 3.402823e+38，索引 i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints
• 0.0 ≤ UserData.Point[i].Time ≤ 3.402823e+38，索引 i = 

1..UserData.NumberOfUsedPoints
• -3.402823e+38 ≤ UserData.StartValue ≤ 3.402823e+38
• NextPoint ≤ UserData.NumberOfUsedPoints
• 0.0 < UserData.Point[1].Time + UserData.Point[2].Time +…+ 

UserData.Point[UserData.NumberOfUsedPoints].Time ≤ 3.402823e+38
• 已激活配置文件的执行：CurrentPoint ≤ UserData.NumberOfUsedPoints
其它信息：

在以下情况下会检查 UserData 结构中的配置文件数据：

• 如果 Validate 参数设为 TRUE。
• 或者，如果在 CPU 的工作状态从 STOP 切换到 RUN 后首次使用参数 Enable = TRUE 调用 
RampSoak，并且之前未对配置文件数据进行验证。

请注意，UserData 和 WorkingData 结构中的变量不具有保持性。每当 CPU 的工作状态从 STOP 
切换为 RUN 后，这些变量都将通过起始值进行初始化。

0000_0008 错误原因：

NextPoint 参数值无效。

对错误的响应：

NextPoint 复位为 后一个有效值。

解决方案：

请确保满足以下条件：

• 1 ≤ NextPoint ≤ WorkingData.NumberOfUsedPoints

指令
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错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 
RampSoak 的响应如下：

• 无法按预期确定输出值。下表显示了 Output 参数的响应和配置文件的执行。

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 设为 FALSE。
一旦不再有任何错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误，RampSoak 的响应如下：

• 输出值会通过如下方式确定：

– 如果 Reset = FALSE，通过执行配置文件计算输出值

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 使能输出 ENO 设为 TRUE。

指令
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不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...
)

说明

0001_0000 错误原因：

SubstituteOutput 参数或 WorkingData.StartValue 变量当前用于确定输出值，但没有任何有效

的 REAL 值。

对错误的响应：

如果 Reset = TRUE 和 SubstituteOutput 是有效的 REAL 值，则 SubstituteOutput 继续在参数 
Output 中输出。

在所有其它情况下，参数 Output 均设为 0.0。
解决方案：

确保 SubstituteOutput 参数和 WorkingData.StartValue 变量是有效的 REAL 值（≠NaN，例如 
16#7FFF_FFFF）。使用的变量取决于 Reset 未决错误和 ErrorMode：
Reset ErrorBits ErrorMode 使用的变量

- >= 
16#0002_0000

0 WorkingData.StartValue

- >= 
16#0002_0000

1 SubstituteOutput

TRUE - - SubstituteOutput
其它信息：

如果要更改 WorkingData.StartValue，首先编辑 UserData.StartValue，然后设置参数 Validate 
= TRUE。请勿手动更改 WorkingData 结构的数据。

指令
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ErrorBits

(DW#16#...
)

说明

0004_0000 错误原因：

执行配置文件期间的计算会产生无效的 REAL 值。

对错误的响应：

配置文件的执行被中止。

如果 Reset = FALSE，在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出然后被保持。

如果 Reset = TRUE，则 SubstituteOutput 继续在 Output 参数中输出。

解决方案：

验证 WorkingData 结构中的 REAL 值，如有需要，再次开始执行配置文件。

其它信息：

如果要更改配置文件数据，首先编辑 UserData 结构，然后设置参数 Validate = TRUE。请勿手动

更改 Struktur WorkingData 的数据。

0008_0000 错误原因：

Enable 参数或 Next 参数设置为 TRUE，但 WorkingData 结构中不存在有效的配置文件数据。

对错误的响应：

参数 Enable 和参数 Next 无效。

如果 Reset = FALSE，在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

如果 Reset = TRUE，则 SubstituteOutput 继续在 Output 参数中输出。

解决方案：

在 UserData 结构中输入有效的配置文件数据，然后设置参数 Validate = TRUE。这样，配置文件

数据在验证后会传输到 WorkingData 结构。

其它信息：

如果参数 Enable 或参数 Next 仍设置为 TRUE，则只要 WorkingData 结构中存在有效的配置文

件数据，它们就会立即生效。无需新的上升沿。

请注意，UserData 和 WorkingData 结构中的变量不具有保持性。每当 CPU 的操作状态从 STOP 
切换为 RUN 后，这些变量都将通过起始值进行初始化。

指令
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ErrorBits

(DW#16#...
)

说明

0010_0000 错误原因：

当配置文件的执行结束或停止时确定输出值的变量（使用 StopMode 配置）没有任何有效的 REAL 
值。

对错误的响应：

如果 Reset = FALSE，在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出然后被保持。

如果 Reset = TRUE，则 SubstituteOutput 继续在 Output 参数中输出。

解决方案：

确保变量是有效的 REAL 值（≠ NaN，例如，16#7FFF_FFFF）。使用的变量取决于 StopMode：
• StopMode = 0: WorkingData.StartValue
• StopMode = 1: SubstituteOutput
其它信息：

如果要更改 WorkingData.StartValue，首先编辑 UserData.StartValue，然后设置参数 Validate 
= TRUE。请勿手动更改 WorkingData 结构的数据。

指令
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ErrorBits

(DW#16#...
)

说明

0020_0000 错误原因：

变量（用 StartMode 配置）在首次调用指令或开始执行配置文件时确定输出值，它没有有效的 
REAL 值。

对错误的响应：

如果 Reset = FALSE，在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出然后被保持。

如果激活了配置文件执行 (Enable = TRUE)，则 初将从此替代输出值开始。

如果 Reset = TRUE，则 SubstituteOutput 继续在 Output 参数中输出。

解决方案：

确保变量是有效的 REAL 值（≠ NaN，例如，16#7FFF_FFFF）。使用的变量取决于 StartMode：
• StartMode = 0: WorkingData.StartValue
• StartMode = 1: SubstituteOutput
• StartMode = 2: Output
其它信息：

如果要更改 WorkingData.StartValue，首先编辑 UserData.StartValue，然后设置参数 Validate 
= TRUE。请勿手动更改 WorkingData 结构的数据。

0040_0000 错误原因：

在激活配置文件的执行 (Enable = TRUE) 时，CycleTime.Value 变量具有一个无效值。

对错误的响应：

配置文件的执行被暂停。

如果 Reset = FALSE，在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

如果 Reset = TRUE，则 SubstituteOutput 继续在 Output 参数中输出。

只要不再出现此错误，就会继续执行配置文件。如果配置文件的执行预先停止，则保留替代输

出值。

解决方案：

请确保满足以下条件：

• 0.0 < CycleTime.Value ≤ 3.402823e+38
• CycleTime.Value 是有效的  REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）
其它信息：

要自动计算 变量 CycleTime.Value 的值，请将 变量 CycleTime.EnableMeasurement 设为 TRUE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5023



Filter_PT1 (S7-1200, S7-1500)

与 CPU 和 FW 的兼容性 (S7-1200, S7-1500)
下表列出了 Filter_PT1 的何种版本可用于何种 CPU:

CPU FW Filter_PT1
S7-1200 V4.2 或更高版本 V1.0
基于 S7-1500 的 CPU V2.0 或更高版本 V1.0

Filter_PT1 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令 Filter_PT1 是具有一阶滞后的比例传递元素，也称为 PT1 元素。

Filter_PT1 可用于以下用途：

• 低通滤波器，用于衰减信号中的高频分量，如噪声。

• 延迟元素，用于对信号阶跃变化进行平滑处理，如控制器的设定值或输出值的阶跃变化。 
• 过程仿真块，用于在 CPU 中实现闭合控制回路。举例来说，这意味着可在调试之前测试

控制器。

可指定以下滤波器参数：

• 比例增益 (Gain)
• 滞后时间常量 (Lag)

说明

连续时间 PT1 元素与 Filter_PT1 之间的差值

由于 Filter_PT1 是在 PLC 程序中执行的，因此 Filter_PT1 是 PT1 元素的离散时间实现。离散

时间系统不能与相应的连续时间模型具有相同的特性。离散时间系统也可以根据周期时间仿

真连续时间系统：周期时间越短、越恒定，Filter_PT1 的特性与连续时间 PT1 元素之间特性

的一致性误差越小。连续时间 PT1 元素的特性为下文介绍的传递函数、时间响应和频率响

应。 
为了准确仿真频率响应，建议使用的 大周期时间为输入信号分量 短周期持续时间的十分

之一。举例来说，对于频率分量 大为 50 Hz 的信号， 短周期持续时间为 20 ms。为了准

确仿真频率响应，建议为本例使用的 大周期时间为 2 ms。

指令
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PT1 元素的传递函数

以下公式显示了 PT1 元素的传递函数，其中，s 等于拉普拉斯算子：

G(s) = 
 

PT1 元素的时间响应

阶跃响应是输出值对输入值阶跃变化的响应。

输入值阶跃由 0 变为 ΔInput 时的阶跃响应可使用以下公式计算：

Output(t) = 
 (1 - e∆Input · Gain ·  

下图显示了 PT1 元素的阶跃响应：

tLag

Input(t)

Output(t)

ΔInput

ΔInput·Gain 

63.2%·ΔInput·Gain 

99.3%·ΔInput·Gain 

5·Lag

PT1 元素的频率响应

传递元素的频率响应通过振幅响应和相位响应描述。 

指令
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振幅响应通过由信号的角频率决定的传递元素来描述信号的增益。

以下等式描述 PT1 元素的振幅响应：

|G(ω)| = 
 

|G(ω)| 以角频率函数表示的信号增益

ω 角频率

下图显示了 PT1 元素的振幅响应：

1/Lag 10/Lag 100/Lag0.1/Lag0.01/Lag

GaindB

GaindB-20dB

GaindB-40dB

GaindB+20dB

ω

|G(ω)|dB

相位响应通过由信号的角频率决定的传递元素来描述信号的相位偏移。

以下等式描述 PT1 元素的相位响应：

φ(ω)  
 
-tan=

-1

φ(ω
)

以角频率函数表示的相位偏移

ω 角频率

指令
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下图显示 PT1 元素的相位响应：

1/Lag 10/Lag 100/Lag0.1/Lag0.01/Lag

0°

-45°

-90°

90°

ω

ϕ(ω)

45°

调用

在 OB 或 FC 中，Filter_PT1 以单背景数据块的形式调用。在 FB 中，Filter_PT1 能够以单背景

数据块、多背景数据块和参数背景数据块的形式调用。 
调用该指令后，不会创建任何工艺对象。没有参数分配接口或调试接口可用。直接使用背景

数据块分配 Filter_PT1 参数，并使用 CPU 或 HMI 中的用户程序监视表调试 Filter_PT1。

启动

Filter_PT1 静态区域中的变量不具有保持性。每当 CPU 的操作状态从 STOP 切换为 RUN 后，

这些变量都将通过起始值进行初始化。如果于在线模式下更改实际值并且这些值将在 CPU 的
操作状态发生切换后得以保留，则将这些值备份到数据块的起始值。

在 StartMode 变量中指定 Output 参数的初始化值。 

指令
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发生以下事件后首次调用 Filter_PT1 期间 
• CPU 操作状态切换

或

• 执行“加载初始值作为实际值”（仅适用于“所有值”(All values) 选项，不适用于“仅限

设定值”(Only setpoints) 选项）

初始化值在 Output 参数中输出。

对于后续调用，Filter_PT1 将根据输入值和滤波器配置，从该初始化值开始计算输出值。

下表列出了 StartMode 变量与 Output 参数之间的相关性。CPU 操作状态发生转换后，

Output 列的值将在 Output 参数中输出。

StartMode Output 示例

0 Input 参数值

tCPU

STOP

CPU

RUN

Input * Gain

Output

Input

1 SubstituteOutput 参数值

tCPU

STOP

CPU

RUN

Input * Gain

Output
Input

SubstituteOutput

2 保持不变

Output 参数具有保持性

默认设置

StartMode 不在 0...4 的范围内时使

用

t

Input * Gain

Output

CPU

STOP

CPU

RUN

Input

CPU

STOP

CPU

RUN

3 0.0

tCPU

STOP

CPU

RUN

Input * Gain

Output

Input

4 Input * Gain 乘积值

t

Input * Gain

Output

CPU

STOP

CPU

RUN

Input

CPU

STOP

CPU

RUN

指令
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以下内容还适用于 StartMode 变量的所有值：

• 初始化值将限制在数据类型 REAL 的取值范围内。只有这样才能在 Output 参数中输出初

始化值。

• 如果初始化值不是有效的 REAL 值，则替代输出值 将在 Output 参数中输出。替代输出值

通过 ErrorMode 变量组态。替代输出值在 Output 参数中输出之前，将限制在数据类型 
REAL 的取值范围内。如果替代输出值也不是有效的 REAL 值，则将在 Output 参数中输出 
0.0。对于后续调用，此指令将从该替代输出值开始计算输出值。

• 只有在首次调用指令时设置了 Reset = FALSE 参数、同时没有具有错误消息 ErrorBits ≥ 
16#0002_0000 的错误处于未决状态的情况下，StartMode 变量才有效。如果设置了 
Reset = TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。如果有错误消

息为 ErrorBits ≥ 16#0002_0000 的错误处于未决状态，则在 ErrorMode 变量中组态的替

代输出值会在 Output 参数中输出。

对错误的响应

Filter_PT1 指令会检测输出值计算过程中可能出现的各种错误。即便存在未决错误，也可在

输出中输出此计算结果。如果某个错误影响了输出值计算的正确性，则将在输出中输出一个

替代输出值。

请在 ErrorMode 变量中指定出现某个影响输出值计算正确性的错误时将输出的替代输出值。

下表列出了 ErrorMode 变量和 Filter_PT1 在 Output 参数中输出的替代输出值之间的相关性：

ErrorMode Output
0 Input 参数值

1 SubstituteOutput 参数值

2 上一个有效滤波器输出值

0.0，如果不存在有效滤波器输出值

默认设置

ErrorMode 不在 0...4 的范围内时使用

3 0.0
4 Input * Gain 乘积值

指令
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以下内容还适用于 ErrorMode 变量的所有值：

• 如果替代输出值不是一个有效的 REAL 值，则会将 0.0 作为输出值输出。

• 替代输出值将限制在数据类型 REAL 的取值范围内。只有这样才能在 Output 参数中输出

替代输出值。

• 只有在设置了 Reset = FALSE 参数的情况下 ErrorMode 变量才有效。如果设置了 Reset = 
TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。

Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。当错误不再处于未决状态时，Error 设为 FALSE。
ErrorBits 参数显示了已发生的错误。ErrorBits 具有保持性，仅通过 Reset 或 ErrorAck 参数的

上升沿来复位。

Filter_PT1 工作原理 (S7-1200, S7-1500)

复位响应

根据 Reset 参数，Filter_PT1 执行如下操作：

• 如果设置了 Reset =TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。

• 如果设置了 Reset = FALSE 参数，则在 Output 中输出的值将通过滤波器算法计算。

• 如果 Reset 参数从 FALSE 设为 TRUE，Output 参数值会直接切换为 SubstituteOutput 参
数的值。这一转换过程中可发生输出跳转。此外，ErrorBits 参数也会复位。

• 如果 Reset 参数从 TRUE 设为 FALSE，则会增加滤波算法，从而使转换没有扰动。

使能行为 EN/ENO
如果满足下列其中一个条件，则使能输出 ENO 将设为 FALSE。 
• 使能输入 EN 设为 TRUE，且 Output 参数由出现错误消息 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 时

的替代输出值指定。 
• 使能输入 EN 设为 FALSE。 
否则，使能输出 ENO 设为 TRUE。

自动测量周期时间

要计算输出值，则 Filter_PT1 需要自上次调用 Filter_PT1 以来经过的时间。

周期时间默认自动测量，并且自第二次调用起在 CycleTime.Value 变量中输出。Filter_PT1 测
量每次指令调用的周期时间，因此可用于非等时同步调用周期，例如 OB1 中。 

指令
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请注意，周期时间自动测量期间的条件性调用指令、有效断点或加载快照作为实际值会延长

周期时间值。如果周期时间过长，会在错误消息 ErrorBits = 16#0008_0000 中以错误形式进

行标识。

如果周期时间测量未返回有效结果，Filter_PT1 会使用上一个有效的周期时间计算当前输出

值。此外，Filter_PT1 在 ErrorBits 参数中输出错误消息。

通过设置 CycleTime.EnableMeasurement 变量 = FALSE 来禁用周期时间的自动测量时，必

须在 CycleTime.Value 变量中手动输入周期时间。每次调用时，Filter_PT1 都会检查 
CycleTime.Value 变量的有效性。

带断点的周期时间的自动测量

当 Filter_PT1 的两次调用之间的断点有效时，周期时间的自动测量会得到两次调用之间经过

的实际时间。当一个断点有效时，CPU 处于 HOLD 操作状态。

说明

有效断点会延长 Filter_PT1 的两次调用之间的时间间隔。

两次调用之间的时间间隔越长，Output 参数中输出值的变化就越大。

此外，时间间隔较长可能导致无法满足 Lag ≥ CycleTime.Value/2 的条件，因此会通过错误

消息 ErrorBits = 16#0008_0000 指示错误。

如果无需根据带有效断点的实际时间计算输出值，请按照下列步骤操作：

• 通过设置变量 CycleTime.EnableMeasurement = FALSE 来禁用周期时间的自动测量。

• 在 CycleTime.Value 变量中手动输入周期时间。

输入参数 Filter_PT1 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Input REAL 0.0 输入值

Substitute
Output

REAL 0.0 在下列情况下，SubstituteOutput 用作替代输出值

• Reset = TRUE 
或 
• 如果存在通过错误消息 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 指示的错误，则

无法正确计算输出值，且 ErrorMode 会配置为数值 1。

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

ErrorAck BOOL FALSE 删除错误消息

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 已复位。

Reset BOOL FALSE 重新启动指令

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 已复位。

• 只要 Reset 设为 TRUE，就会在输出中输出替代输出值 
SubstituteOutput。

• 只要 Reset 设为 FALSE，就会计算输出值。

输出参数 Filter_PT1 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Output REAL 0.0 输出值

输出值具有保持性。

ErrorBits DWORD DW#16#0 ErrorBits 参数 (页 5033)显示了处于未决状态的错误消息。ErrorBits 具
有保持性，会在 Reset 或 ErrorAck 出现上升沿时复位。

Error BOOL FALSE Error 设为 TRUE 时，至少有一个错误当前处于未决状态。

静态变量 Filter_PT1 (S7-1200, S7-1500)

变量 数据类型 默认值 说明

Gain REAL 1.0 比例增益

Lag REAL 25.0 滞后时间常量（以秒为单位）

允许的值范围：Lag ≥ CycleTime.Value/2
ErrorMode INT 2 选择出现错误后的替代输出值

• 0 = Input
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 上一个有效滤波器输出值

• 3 = 0.0
• 4 = Input * Gain
允许的值范围：0 到 4

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

StartMode INT 2 选择指令首次调用的输出值

• 0 = Input
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 上一个输出值

• 3 = 0.0
• 4 = Input * Gain
允许的值范围：0 到 4

CycleTime AuxFct_CycleT
ime

- 周期时间数据

CycleTime.Val
ue

REAL 0.1 周期时间（以秒为单位）（两次调用之间的时间间隔）

允许的值范围：CycleTime.Value > 0.0
CycleTime.Ena
bleMeasurem
ent

BOOL TRUE 周期时间的自动测量

• FALSE = 取消激活

• TRUE = 已激活

ErrorBits 参数 (S7-1200, S7-1500)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 ErrorBits 的值。例如，显示 
ErrorBits = 16#0000_0003 表示错误 16#0000_0001 和 16#0000_0002 同时处于待决状态。

对于 Filter_PT1，在 ErrorBits 参数中输出的错误分为两类：

• 错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

• 错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 Filter_PT1 
的响应如下：

• 即使存在此类错误，输出值也会通过如下方式确定：

– Reset = FALSE 时，通过滤波器算法计算输出值

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 不变。 

指令
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不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000_0000 无错误处于未决状态。

0000_0001 错误原因和对错误的响应：

Output 参数限制为 -3.402823e+38 或 +3.402823e+38。
解决方案：

如果在输出参数中输出由滤波器函数确定的值（Reset = FALSE 且 ErrorBits < 
16#0001_0000），则检查滤波器计算中的以下变量：

• Input
• Gain
• Lag
• CycleTime.Value
ErrorBits ≥ 16#0001_0000 且 Reset = FALSE 时，替代输出值限制为其输出。这种情况下，请

根据变量 ErrorMode: 的设定值检查以下参数：

• Input
• SubstituteOutput
• Input 和 Gain 的乘积

Reset = TRUE 时，检查 SubstituteOutput 参数。

0000_0002 错误原因：

当计算输出值时 (Reset = FALSE)，周期时间的测量会得出无效值。 
对错误的响应：

如果已测量周期时间的有效值，则 Filter_PT1 可根据 CycleTime.Value 变量的上一个值计算

输出值。 
如果先前没有测量到周期时间的有效值，则 Filter_PT1 仍会在 Output 参数中输出通过 
StartMode 变量组态的输出值。

指令
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错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 Filter_PT1 
的响应如下：

• 无法按预期确定输出值。将输出替代输出值。

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 设为 FALSE。
一旦不再有任何错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误，Filter_PT1 的响应如下：

• 输出值会通过如下方式确定：

– Reset = FALSE 时，通过滤波器算法计算输出值

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 使能输出 ENO 设为 TRUE。
不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0001_0000 错误原因：

用作输出值的 SubstituteOutput 参数或另一变量不含有效的 REAL 值。 
对错误的响应：

输出设为 0.0。
解决方案：

确保用作输出值的变量是有效 REAL 值（≠NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。用作输出值的变量

取决于 Reset 和 ErrorMode：
Reset ErrorMode 输出值

FALSE 0 Input
FALSE 1 SubstituteOutput
FALSE 4 Input 与 Gain 之积

TRUE - SubstituteOutput

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5035



ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0002_0000 错误原因：

计算输出值时，Input 参数不含有效 REAL 值 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

ErrorMode = 0 时，0.0 用作输出值。

解决方案：

确保参数 Input 是有效 REAL 值（≠NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。

0004_0000 错误原因：

输出值计算为 Output 参数生成了一个无效的 REAL 值。

对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

检查输出值计算中涉及到的所有变量：

• Input
• Gain
• Lag
• CycleTime.Value
这些变量具有有效值。采用这一变量组合时，输出值计算失败。

指令
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0008_0000 错误原因：

Lag 或 Gain tag 不含有效值，同时将执行输出值的计算 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

请确保 Gain 和 Lag 变量的值满足以下条件：

• -3.402823e+38 ≤ Gain ≤ 3.402823e+38
• CycleTime.Value/2 ≤ Lag ≤ 3.402823e+38
• 这些值是有效的  REAL 值（≠ NaN，如 16#7FFF_FFFF）
其它信息：

请注意，以下情况下可能不满足 CycleTime.Value/2 ≤ Lag 的条件：

• 由于程序序列中的条件调用或有效断点等原因，两次调用 Filter_PT1 的时间间隔大于 
2 * Lag。

• Filter_PT1 背景数据块的快照作为实际值加载到 CPU 中，且快照创建时间早于 2 * Lag 之前。

 在这些情况下，会在周期时间自动测量期间检测到错误消息 ErrorBits = 16#0008_0000。

指令
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0020_0000 错误原因：

首次调用指令时，用于初始化 Output 参数的变量（组态 StartMode）不含有效的 REAL 值。

对错误的响应：  
首次调用指令时，会在 Output 参数中输出在 ErrorMode 变量中配置的替代输出值。对于后

续调用，Filter_PT1 将从该替代输出值开始计算输出值。

解决方案：

确保用于初始化参数 Output 的变量是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。设置 
Reset = FALSE 时，在 CPU 的操作状态从  STOP 切换到 RUN 后首次调用指令时初始化会生效。

用于初始化 Output 参数的变量取决于 StartMode：
• StartMode = 1: SubstituteOutput
• StartMode = 2: Output
• StartMode = 4：Input 与 Gain 之积

0040_0000 错误原因：

CycleTime.Value 变量不含有效值，同时将执行输出值的计算 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

请确保满足以下条件：

• 0.0 < CycleTime.Value ≤ 3.402823e+38
• CycleTime.Value 是有效的  REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）
其它信息：

要自动计算 CycleTime.Value 变量的值，请将 CycleTime.EnableMeasurement 变量设为 
TRUE。

指令
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Filter_PT2 (S7-1200, S7-1500)

与 CPU 和 FW 的兼容性 (S7-1200, S7-1500)
下表列出了 Filter_PT2 的何种版本可用于何种 CPU:

CPU FW Filter_PT2
S7-1200 V4.2 或更高版本 V1.0
基于 S7-1500 的 CPU V2.0 或更高版本 V1.0

Filter_PT2 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令 Filter_PT2 是具有二阶滞后的比例传递元素，也称为 PT2 元素。

Filter_PT2 可用于以下用途：

• 低通滤波器，用于衰减信号中的高频分量，如噪声。

• 延迟元素，用于对信号阶跃变化进行平滑处理，如控制器的设定值或输出值的阶跃变化。 
• 过程仿真块，用于在 CPU 中实现闭合控制回路。举例来说，这意味着可在调试之前测试

控制器。

可指定以下滤波器参数：

• 比例增益 (Gain)
• 时间常量 (TimeConstant)
• 阻尼 (Damping)

说明

连续时间 PT2 元素与 Filter_PT2 之间的差值

由于 Filter_PT2 是在 PLC 程序中执行的，因此 Filter_PT2 是 PT2 元素的离散时间实现。离散

时间系统不能与相应的连续时间模型具有相同的特性。离散时间系统也可以根据周期时间仿

真连续时间系统：周期时间越小、越恒定，Filter_PT2 的特性与连续时间 PT2 元素的特性之

间的一致性误差越小。连续时间 PT2 元素的特性为下文介绍的传递函数、时间响应和频率响

应。 
为了准确仿真频率响应，建议使用的 大周期时间为输入信号分量 短周期持续时间的十分

之一。举例来说，对于频率分量 大为 50 Hz 的信号， 短周期持续时间为 20 ms。为了准

确仿真频率响应，建议为本例使用的 大周期时间为 2 ms。

指令
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PT2 元素的传递函数

以下公式显示了 PT2 元素的传递函数，其中，s 等于 Laplace 运算符：

G(s) = 
 

如果 Damping ≥ 1，PT2 元素可描述为两个按顺序切换的 PT1 元素：

G(s) = 
 

按顺序切换的 PT1 元素的滞后时间常量计算方法如下：

Lag    = TimeConstant ∙  Damping ±   Damping  - 1

PT2 元素的时间响应

阶跃响应是输出值对输入值阶跃变化的响应。

输入值阶跃由 0 变为 ΔInput 时的阶跃响应可使用以下公式计算：

以下公式适用于 Damping < 1：

Output(t) = 
 

1 - e∆Input · Gain ·  
1 - Damping  

∙ t
1 - Damping

∙ t( )+
1 - Damping

Damping
∙ sin

以下公式适用于 Damping = 1：

Output(t) = 
 

1 - e∆Input · Gain ·  ∙ e( )TimeConstant

t

使用上面计算出的 Lag1 和  Lag2 的公式适用于 Damping > 1：

Output(t) = 
 

1 -∆Input · Gain ·  ( )∙ eLag - Lag 

Lag

1

1

1

2

∙ eLag - Lag 

Lag

1

2

2

2
+

下图显示了具有不同阻尼值的 PT2 元素的阶跃响应：

指令
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t

Input(t)

Output(t)

ΔInput

ΔInput·Gain 

Damping = 2.0

Damping = 1.0

Damping = 0.5

PT2 元素的频率响应

传递元素的频率响应通过振幅响应和相位响应描述。 
振幅响应通过由信号的角频率决定的传递元素来描述信号的增益。

以下等式描述 PT2 元素的振幅响应：

|G(ω)| = 
 

|G(ω)| 以角频率函数表示的信号增益

ω 角频率

下图显示阻尼为 0.4 和 1.0 的 PT2 元素的振幅响应：

指令
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1/

TimeConstant

10/

TimeConstant

100/

TimeConstant

0.1/

TimeConstant

0.01/

TimeConstant

GaindB

GaindB-20dB

GaindB-40dB

GaindB+20dB

ω

|G(ω)|dB

Damping = 1.0

Damping = 0.4

说明

Damping < 1/√2 时，振幅响应中会出现谐振峰值。

相位响应通过由信号的角频率决定的传递元素来描述信号的相位偏移。

以下等式描述 PT2 元素的相位响应：

φ(ω)  
 
-tan=

-1

φ(ω
)

以角频率函数表示的相位偏移

ω 角频率

下图显示 PT2 元素的相位响应：

指令
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-90°

-135°

-180°

0°

ω

ϕ(ω)

-45°

1/

TimeConstant

10/

TimeConstant

100/

TimeConstant

0.1/

TimeConstant

0.01/

TimeConstant

Damping = 0.4

Damping = 1.0

调用

在 OB 或 FC 中，Filter_PT2 以单背景数据块的形式调用。在 FB 中，Filter_PT2 能够以单背景

数据块、多背景数据块和参数背景数据块的形式调用。 
调用该指令后，不会创建任何工艺对象。没有参数分配接口或调试接口可用。直接使用背景

数据块分配 Filter_PT2 参数，并使用 CPU 或 HMI 中的用户程序监视表调试 Filter_PT2。

启动

Filter_PT2 静态区域中的变量不具有保持性。每当 CPU 的操作状态从 STOP 切换为 RUN 后，

这些变量都将通过起始值进行初始化。如果于在线模式下更改实际值并且这些值将在 CPU 的
操作状态发生切换后得以保留，则将这些值备份到数据块的起始值。

在 StartMode 变量中指定 Output 参数的初始化值。

发生以下事件后首次调用 Filter_PT2 期间 
• CPU 操作状态切换

指令
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或

• 执行“加载初始值作为实际值”（仅适用于“所有值”(All values) 选项，不适用于“仅限

设定值”(Only setpoints) 选项）

初始化值在 Output 参数中输出。

对于后续调用，Filter_PT2 将根据输入值和滤波器配置，从该初始化值开始计算输出值。

下表列出了 StartMode 变量与 Output 参数之间的相关性。CPU 操作状态发生转换后，

Output 列的值将在 Output 参数中输出。

StartMode Output 示例

0 Input 参数值

tCPU

STOP

CPU

RUN

Input * Gain

Output

Input

1 SubstituteOutput 参数值

tCPU

STOP

CPU

RUN

Input * Gain

Output
Input

SubstituteOutput

2 保持不变

Output 参数具有保持性

默认设置

StartMode 不在 0...4 的范围内时使

用

t

Input * Gain

Output

CPU

STOP

CPU

RUN

Input

CPU

STOP

CPU

RUN

3 0.0

tCPU

STOP

CPU

RUN

Input * Gain

Output

Input

4 Input * Gain 乘积值

t

Input * Gain

Output

CPU

STOP

CPU

RUN

Input

CPU

STOP

CPU

RUN

指令
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以下内容还适用于 StartMode 变量的所有值：

• 初始化值将限制在数据类型 REAL 的取值范围内。只有这样才能在 Output 参数中输出初

始化值。

• 如果初始化值不是有效的 REAL 值，则替代输出值 将在 Output 参数中输出。替代输出值

通过 ErrorMode 变量组态。替代输出值在 Output 参数中输出之前，将限制在数据类型 
REAL 的取值范围内。如果替代输出值也不是有效的 REAL 值，则将在 Output 参数中输出 
0.0。对于后续调用，此指令将从该替代输出值开始计算输出值。

• 只有在首次调用指令时设置了 Reset = FALSE 参数、同时没有具有错误消息 ErrorBits ≥ 
16#0002_0000 的错误处于未决状态的情况下，StartMode 变量才有效。如果设置了 
Reset = TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。如果有错误消

息为 ErrorBits ≥ 16#0002_0000 的错误处于未决状态，则在 ErrorMode 变量中组态的替

代输出值会在 Output 参数中输出。

对错误的响应

Filter_PT2 指令会检测输出值计算过程中可能出现的各种错误。即便存在未决错误，也可在

输出中输出此计算结果。如果某个错误影响了输出值计算的正确性，则将在输出中输出一个

替代输出值。

请在 ErrorMode 变量中指定出现某个影响输出值计算正确性的错误时将输出的替代输出值。

下表列出了 ErrorMode 变量和 Filter_PT2 在 Output 参数中输出的替代输出值之间的相关性：

ErrorMode Output
0 Input 参数值

1 SubstituteOutput 参数值

2 上一个有效滤波器输出值 
0.0，如果不存在有效滤波器输出值

默认设置

ErrorMode 不在 0...4 的范围内时使用 
3 0.0
4 Input * Gain 乘积值

指令
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以下内容还适用于 ErrorMode 变量的所有值：

• 如果替代输出值不是一个有效的 REAL 值，则会将 0.0 作为输出值输出。

• 替代输出值将限制在数据类型 REAL 的取值范围内。只有这样才能在 Output 参数中输出

替代输出值。

• 只有在设置了 Reset = FALSE 参数的情况下 ErrorMode 变量才有效。如果设置了 Reset = 
TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。

Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。当错误不再处于未决状态时，Error 设为 FALSE。
ErrorBits 参数显示了已发生的错误。ErrorBits 具有保持性，仅通过 Reset 或 ErrorAck 参数的

上升沿来复位。

Filter_PT2 工作原理 (S7-1200, S7-1500)

复位响应

根据 Reset 参数，Filter_PT2 执行如下操作：

• 如果设置了 Reset =TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。

• 如果设置了 Reset = FALSE 参数，则在 Output 中输出的值将通过滤波器算法计算。

• 如果 Reset 参数从 FALSE 设为 TRUE，Output 参数值会直接切换为 SubstituteOutput 参
数的值。这一转换过程中可发生输出跳转。此外，ErrorBits 参数也会复位。

• 如果 Reset 参数从 TRUE 设为 FALSE，则会增加滤波算法，从而使转换没有扰动。

使能行为 EN/ENO
如果满足下列其中一个条件，则使能输出 ENO 将设为 FALSE。 
• 使能输入 EN 设为 TRUE，且 Output 参数由出现错误消息 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 时

的替代输出值指定。 
• 使能输入 EN 设为 FALSE。 
否则，使能输出 ENO 设为 TRUE。

自动测量周期时间

要计算输出值，则 Filter_PT2 需要自上次调用 Filter_PT2 以来经过的时间。

周期时间默认自动测量，并且自第二次调用起在  CycleTime.Value 变量中输出。Filter_PT2 测
量每次指令调用的周期时间，因此可用于非等距调用周期，例如 OB1 中。 

指令
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请注意，周期时间自动测量期间的条件性调用指令、有效断点或加载快照作为实际值会延长

周期时间值。如果周期时间过长，会在错误消息 ErrorBits = 16#0008_0000 中以错误形式进

行标识。

如果周期时间测量未返回有效结果，Filter_PT2 会使用上一个有效的周期时间计算当前输出

值。此外，Filter_PT2 在 ErrorBits 参数中输出错误消息。

通过设置 CycleTime.EnableMeasurement 变量 = FALSE 来禁用周期时间的自动测量时，必

须在 CycleTime.Value 变量中手动输入周期时间。每次调用时，Filter_PT2 都会检查 
CycleTime.Value 变量的有效性。

带断点的周期时间的自动测量

当 Filter_PT2 的两次调用之间的断点有效时，周期时间的自动测量会得到两次调用之间经过

的实际时间。当一个断点有效时，CPU 处于 HOLD 操作状态。

说明

有效断点会延长 Filter_PT2 的两次调用之间的时间间隔。

两次调用之间的时间间隔越长，Output 参数中输出值的变化就越大。

此外，时间间隔较长可能导致无法满足 TimeConstant ≥ CycleTime.Value/2 的条件，因此会

通过错误消息 ErrorBits = 16#0008_0000 指示错误。

如果无需根据带有效断点的实际时间计算输出值，请按照下列步骤操作：

• 通过设置 CycleTime.EnableMeasurement 变量 = FALSE 来禁用周期时间的自动测量。

• 在 CycleTime.Value 变量中手动输入周期时间。

输入参数 Filter_PT2 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Input REAL 0.0 输入值

Substitute
Output

REAL 0.0 在下列情况下，SubstituteOutput 用作替代输出值

• Reset = TRUE 
或 
• 如果存在通过错误消息 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 指示的错误，则

无法正确计算输出值，且 ErrorMode 会配置为数值 1。

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

ErrorAck BOOL FALSE 删除错误消息

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 已复位。

Reset BOOL FALSE 重新启动指令

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 已复位。

• 只要 Reset 设为 TRUE，就会在输出中输出替代输出值 
SubstituteOutput。

• 只要 Reset 设为 FALSE，就会计算输出值。

输出参数 Filter_PT2 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Output REAL 0.0 输出值

输出值具有保持性。

ErrorBits DWORD DW#16#0 ErrorBits 参数 (页 5049)显示了处于未决状态的错误消息。ErrorBits 具
有保持性，会在 Reset 或 ErrorAck 出现上升沿时复位。

Error BOOL FALSE Error 设为 TRUE 时，至少有一个错误当前处于未决状态。

静态变量 Filter_PT2 (S7-1200, S7-1500)

变量 数据类型 默认值 说明

Gain REAL 1.0 比例增益

TimeConstant REAL 25.0 时间常量（以秒为单位）

允许的值范围：TimeConstant ≥ CycleTime.Value/2
Damping REAL 1.0 阻尼

允许的值范围：Damping > 0.0
ErrorMode INT 2 选择出现错误后的替代输出值

• 0 = Input
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 上一个有效滤波器输出值

• 3 = 0.0
• 4 = Input * Gain
允许的值范围：0 到 4

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

StartMode INT 2 选择指令首次调用的输出值

• 0 = Input
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 上一个输出值

• 3 = 0.0
• 4 = Input * Gain
允许的值范围：0 到 4

CycleTime AuxFct_CycleT
ime

- 周期时间数据

CycleTime.Val
ue

REAL 0.1 周期时间（以秒为单位）（两次调用之间的时间间隔）

允许的值范围：CycleTime.Value > 0.0
CycleTime.Ena
bleMeasurem
ent

BOOL TRUE 周期时间的自动测量

• FALSE = 取消激活

• TRUE = 已激活

ErrorBits 参数 (S7-1200, S7-1500)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 ErrorBits 的值。例如，显示 
ErrorBits = 16#0000_0003 表示错误 16#0000_0001 和 16#0000_0002 同时处于待决状态。

对于 Filter_PT2，在 ErrorBits 参数中输出的错误分为两类：

• 错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

• 错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 Filter_PT2 
的响应如下：

• 即使存在此类错误，输出值也会通过如下方式确定：

– 当 Reset = FALSE,  时，通过滤波器算法计算输出值

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 不变。 

指令
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不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000_0000 无错误处于未决状态。

0000_0001 错误原因和对错误的响应：

Output 参数限制为 -3.402823e+38 或 +3.402823e+38。
解决方案：

如果在输出参数中输出由滤波器函数确定的值（Reset = FALSE 且 ErrorBits < 
16#0001_0000），则检查滤波器计算中的以下变量：

• Input
• Gain
• TimeConstant
• Damping
• CycleTime.Value
当 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 且 Reset = FALSE 时，替代输出值限制为其输出。在这种情况

下，根据 ErrorMode 变量的设定值检查以下参数：

• Input
• SubstituteOutput
• Input 和 Gain 的乘积

Reset = TRUE 时，检查 SubstituteOutput 参数。

0000_0002 错误原因：

当计算输出值时 (Reset = FALSE)，周期时间的测量会得出无效值。 
对错误的响应：

如果已测量周期时间的有效值，则 Filter_PT2 可根据 CycleTime.Value 变量的上一个值计算

输出值。 
如果先前没有测量到周期时间的有效值，则 Filter_PT2 仍会在 Output 参数中输出通过 
StartMode 变量组态的输出值。

指令
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错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 Filter_PT2 
的响应如下：

• 无法按预期确定输出值。将输出替代输出值。

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 设为 FALSE。
一旦不再有任何错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误，Filter_PT2 的响应如下：

• 输出值会通过如下方式确定：

– Reset = FALSE 时，通过滤波器算法计算输出值

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 使能输出 ENO 设为 TRUE。
不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0001_0000 错误原因：

用作输出值的 SubstituteOutput 参数或另一变量不含有效的 REAL 值。 
对错误的响应：

输出设为 0.0。
解决方案：

确保用作输出值的变量是有效 REAL 值（≠NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。用作输出值的变量

取决于 Reset 和 ErrorMode：
Reset ErrorMode 输出值

FALSE 0 Input
FALSE 1 SubstituteOutput
FALSE 4 Input 与 Gain 之积

TRUE - SubstituteOutput

指令
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0002_0000 错误原因：

计算输出值时，Input 参数不含有效 REAL 值 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

ErrorMode = 0 时，0.0 用作输出值。

解决方案：

确保参数 Input 是有效 REAL 值（≠NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。

0004_0000 错误原因：

输出值计算为 Output 参数生成了一个无效的 REAL 值。

对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

检查输出值计算中涉及到的所有变量：

• Input
• Gain
• TimeConstant
• Damping
• CycleTime.Value
这些变量具有有效值。采用这一变量组合时，输出值计算失败。

指令
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0008_0000 错误原因：

Gain、TimeConstant 或 Damping tag 不含有效值，同时将执行输出值的计算 (Reset = 
FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

请确保 Gain、TimeConstant 和 Damping 变量的值满足以下条件：

• -3.402823e+38 ≤ Gain ≤ 3.402823e+38
• CycleTime.Value/2 ≤ TimeConstant ≤ 3.402823e+38
•  0.0 < Damping ≤ 3.402823e+38
• 这些值是有效的  REAL 值（≠ NaN，如 16#7FFF_FFFF）
其它信息：

请注意，以下情况下可能不满足 CycleTime.Value/2 ≤ TimeConstant 的条件：

• 由于程序序列中的条件调用或有效断点等原因，两次调用 Filter_PT2 的时间间隔大于 
2 * TimeConstant。

• Filter_PT2 背景数据块的快照作为实际值加载到 CPU 中，且快照创建时间早于 
2 * TimeConstant 之前。

 在这些情况下，会在周期时间自动测量期间检测到错误消息 ErrorBits = 16#0008_0000。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5053



ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0020_0000 错误原因：

首次调用指令时，用于初始化 Output 参数的变量（组态 StartMode）不含有效的 REAL 值。

对错误的响应：

首次调用指令时，会在 Output 参数中输出在 ErrorMode 变量中配置的替代输出值。对于后

续调用，Filter_PT2 将从该替代输出值开始计算输出值。

解决方案：

确保用于初始化参数 Output 的变量是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。设置 
Reset = FALSE 时，在 CPU 的操作状态从 STOP 切换到 RUN 后首次调用指令时初始化会生效。

用于初始化 Output 参数的变量取决于 StartMode： 
• StartMode = 1: SubstituteOutput
• StartMode = 2: Output
• StartMode = 4: Input 与 Gain 之积

0040_0000 错误原因：

CycleTime.Value 变量不含有效值，同时将执行输出值的计算 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

请确保满足以下条件：

• 0.0 < CycleTime.Value ≤ 3.402823e+38
• CycleTime.Value 是有效的  REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）
其它信息：

要自动计算 CycleTime.Value 变量的值，请将 CycleTime.EnableMeasurement 变量设为 
TRUE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Filter_DT1 (S7-1200, S7-1500)

与 CPU 和 FW 的兼容性 (S7-1200, S7-1500)
下表显示了 Filter_DT1 的各版本及其适用的 CPU：

CPU FW Filter_DT1
S7-1200 V4.2 或更高版本 V1.0
基于 S7-1500 的 CPU V2.0 或更高版本 V1.0

Filter_DT1 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令 Filter_DT1 是具有一阶滞后的微分器，也称为 DT1 元素。

Filter_DT1 可用于以下用途：

• 高通滤波器，用于衰减信号中的低频分量。

• 微分器，用于计算信号的导数，例如来自位置值的速度。 
• 前馈控制，用于降低可测量扰动对过程的影响。

可指定以下滤波器参数：

• 微分作用时间 (Td)
• 滞后时间常量 (Lag)

说明

连续时间 DT1 元素与 Filter_DT1 之间的差值

由于 Filter_DT1 是在 PLC 程序中执行的，因此 Filter_DT1 是 DT1 元素的离散时间实现。离散

时间系统不能与相应的连续时间模型具有相同的特性。离散时间系统也可以根据周期时间仿

真连续时间系统：周期时间越小、越恒定，Filter_DT1 的特性与连续时间 DT1 元素的特性之

间的一致性误差越小。连续时间 DT1 元素的特性为下文介绍的传递函数、时间响应和频率

响应。 
为了准确仿真频率响应，建议使用的 大周期时间为输入信号分量 短周期持续时间的十分

之一。举例来说，对于频率分量 大为 50 Hz 的信号， 短周期持续时间为 20 ms。为了准

确仿真频率响应，建议为本例使用的 大周期时间为 2 ms。

指令
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DT1 元素的传递函数

以下公式显示了 DT1 元素的传递函数，其中，s 等于拉普拉斯算子：

G(s) = 
 

DT1 元素的时间响应

阶跃响应是输出值对输入值阶跃变化的响应。

输入值阶跃由 0 变为 ΔInput 时的阶跃响应可使用以下公式计算：

Output(t) = 
 e∆Input ·  ·  

Lag

下图显示了 DT1 元素的阶跃响应

tLag

Input(t)

Output(t)

ΔInput

ΔInput·
Td  

Lag

36.8%·ΔInput·Td/Lag

0.7%·ΔInput·Td/Lag

5·Lag

要禁用滞后，请将 Lag 参数设为 小值 CycleTime.Value / 2。在这种情况下，输入值的变化

会乘以 Td / CycleTime.Value 并在 Output 参数中输出。在一个周期后，输出值为 0.0。
下图显示了 Lag = CycleTime.Value / 2 时的阶跃响应：

指令
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tCycleTime.Value

Input(t)

Output(t)

ΔInput

ΔInput·
Td  

CycleTime.Value

DT1 元素的频率响应

传递元素的频率响应通过振幅响应和相位响应描述。 
振幅响应通过由信号的角频率决定的传递元素来描述信号的增益。

以下等式描述 DT1 元素的振幅响应：

|G(ω)| = 
 

ω ∙ Td

|G(ω)| 以角频率函数表示的信号增益

ω 角频率

下图显示了 DT1 元素的振幅响应：

指令
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1/Lag1/Td

0dB

ω

|G(ω)|dB

Td  

Lag dB

相位响应通过由信号的角频率决定的传递元素来描述信号的相位偏移。

以下等式描述 DT1 元素的相位响应：

φ(ω)  
 

ωtan=
-1

φ(ω
)

以角频率函数表示的相位偏移

ω 角频率

下图显示 DT1 元素的相位响应：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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1/Lag 10/Lag 100/Lag0.1/Lag0.01/Lag

0°

-45°

-90°

90°

ω

ϕ(ω)

45°

调用

在 OB 或 FC 中，Filter_DT1 以单背景数据块的形式调用。在 FB 中，Filter_DT1 能够以单背

景数据块、多背景数据块和参数背景数据块的形式调用。 
调用该指令后，不会创建任何工艺对象。没有参数分配接口或调试接口可用。直接使用背景

数据块分配 Filter_DT1 参数，并使用 CPU 或 HMI 中的用户程序监视表调试 Filter_DT1。

启动

Filter_DT1 静态区域中的变量不具有保持性。每当 CPU 的操作状态从 STOP 切换为 RUN 后，

这些变量都将通过起始值进行初始化。如果于在线模式下更改实际值并且这些值将在 CPU 的
操作状态发生切换后得以保留，则将这些值备份到数据块的起始值。

在 StartMode 变量中指定 Output 参数的初始化值。

发生以下事件后首次调用 Filter_DT1 期间 
• CPU 操作状态切换

指令
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或

• 执行“加载初始值作为实际值”（仅适用于“所有值”(All values) 选项，不适用于“仅限

设定值”(Only setpoints) 选项）

初始化值在 Output 参数中输出。

对于后续调用，Filter_DT1 将根据输入值和滤波器配置，从该初始化值开始计算输出值。

下表列出了 StartMode 变量与 Output 参数之间的相关性。CPU 操作状态发生转换后，

Output 列的值将在 Output 参数中输出。

StartMode Output 示例

0 Input 参数值

tCPU

STOP

CPU

RUN

Output

Input

1 SubstituteOutput 参数值

tCPU

STOP

CPU

RUN

Output

Input

SubstituteOutput

2 保持不变

Output 参数具有保持性

默认设置

StartMode 不在 0...3 的范围内时使

用

t

Output

CPU

STOP

CPU

RUN

Input

3 0.0

t

Output

CPU

STOP

CPU

RUN

Input

指令
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以下内容还适用于 StartMode 变量的所有值：

• 初始化值将限制在数据类型 REAL 的取值范围内。只有这样才能在 Output 参数中输出初

始化值。

• 如果初始化值不是有效的 REAL 值，则替代输出值 将在 Output 参数中输出。替代输出值

通过 ErrorMode 变量组态。替代输出值在 Output 参数中输出之前，将限制在数据类型 
REAL 的取值范围内。如果替代输出值也不是有效的 REAL 值，则将在 Output 参数中输出 
0.0。对于后续调用，此指令将从该替代输出值开始计算输出值。

• 只有在首次调用指令时设置了 Reset = FALSE 参数、同时没有具有错误消息 ErrorBits ≥ 
16#0002_0000 的错误处于未决状态的情况下，StartMode 变量才有效。如果设置了 
Reset = TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。如果有错误消

息为 ErrorBits ≥ 16#0002_0000 的错误处于未决状态，则在 ErrorMode 变量中组态的替

代输出值会在 Output 参数中输出。

对错误的响应

Filter_DT1 指令会检测输出值计算过程中可能出现的各种错误。即便存在未决错误，也可在

输出中输出此计算结果。如果某个错误影响了输出值计算的正确性，则将在输出中输出一个

替代输出值。

请在 ErrorMode 变量中指定出现某个影响输出值计算正确性的错误时将输出的替代输出值。

下表列出了 ErrorMode 变量和 Filter_DT1 在 Output 参数中输出的替代输出值之间的相关性：

ErrorMode Output
0 Input 参数值

1 SubstituteOutput 参数值

2 上一个有效滤波器输出值

0.0，如果不存在有效滤波器输出值

默认设置

ErrorMode 不在 0...3 的范围内时使用

3 0.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5061



以下内容还适用于 ErrorMode 变量的所有值：

• 如果替代输出值不是一个有效的 REAL 值，则会将 0.0 作为输出值输出。

• 替代输出值将限制在数据类型 REAL 的取值范围内。只有这样才能在 Output 参数中输出

替代输出值。

• 只有在设置了 Reset = FALSE 参数的情况下 ErrorMode 变量才有效。如果设置了 Reset = 
TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。

Error 参数指示是否存在错误处于未决状态。当错误不再处于未决状态时，Error 设为 FALSE。
ErrorBits 参数显示了已发生的错误。ErrorBits 具有保持性，仅通过 Reset 或 ErrorAck 参数的

上升沿来复位。

Filter_DT1 工作原理 (S7-1200, S7-1500)

复位响应

根据 Reset 参数，Filter_DT1 执行如下操作：

• 如果设置了 Reset =TRUE 参数，则 SubstituteOutput 参数值将在 Output 参数中输出。

• 如果设置了 Reset = FALSE 参数，则在 Output 中输出的值将通过滤波器算法计算。

• 如果 Reset 参数从 FALSE 设为 TRUE，Output 参数值会直接切换为 SubstituteOutput 参
数的值。这一转换过程中可发生输出跳转。此外，ErrorBits 参数也会复位。

• 如果 Reset 参数从 TRUE 设为 FALSE，则会增加滤波算法，从而使转换没有扰动。

使能行为 EN/ENO
如果满足下列其中一个条件，则使能输出 ENO 将设为 FALSE。 
• 使能输入 EN 设为 TRUE 且 Output 参数由错误消息为  ErrorBits ≥ 16#0001_0000 时的替

代输出值指定。 
• 使能输入 EN 设为 FALSE。 
否则，使能输出 ENO 设为 TRUE。

自动测量周期时间

要计算输出值，则 Filter_DT1 需要自上次调用 Filter_DT1 以来经过的时间。

周期时间默认自动测量，并且自第二次调用起在 CycleTime.Value 变量中输出。Filter_DT1 测
量每次指令调用的周期时间，因此可用于非等时同步调用周期，例如 OB1 中。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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请注意，周期时间自动测量期间的条件性调用指令、有效断点或加载快照作为实际值会延长

周期时间值。如果周期时间过长，会在错误消息 ErrorBits = 16#0008_0000 中以错误形式进

行标识。

如果周期时间测量未返回有效结果，Filter_DT1 会使用上一个有效的周期时间计算当前输出

值。此外，Filter_DT1 在 ErrorBits 参数中输出错误消息。

通过设置 CycleTime.EnableMeasurement 变量 = FALSE 来禁用周期时间的自动测量时，必

须在 CycleTime.Value 变量中手动输入周期时间。每次调用时，Filter_DT1 都会检查 
CycleTime.Value 变量的有效性。

带断点的周期时间的自动测量

当 Filter_DT1 的两次调用之间的断点有效时，周期时间的自动测量会得到两次调用之间经过

的实际时间。当一个断点有效时，CPU 处于 HOLD 操作状态。

说明

有效断点会延长 Filter_DT1 的两次调用之间的时间间隔。

两次调用之间的时间间隔越长，Output 参数中输出值的变化就越大。

此外，时间间隔较长可能导致无法满足 Lag ≥ CycleTime.Value/2 或 Td ≥ CycleTime.Value 的
条件。随后会检测到错误并指示错误消息 ErrorBits = 16#0008_0000 。

如果无需根据带有效断点的实际时间计算输出值，请按照下列步骤操作：

• 通过设置 CycleTime.EnableMeasurement 变量 = FALSE 来禁用周期时间的自动测量。

• 在 CycleTime.Value 变量中手动输入周期时间。

输入参数 Filter_DT1 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Input REAL 0.0 输入值

Substitute
Output

REAL 0.0 在下列情况下，SubstituteOutput 用作替代输出值

• Reset = TRUE 
或 
• 如果存在通过错误消息 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 指示的错误，则

无法正确计算输出值，且 ErrorMode 会配置为数值 1。

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

ErrorAck BOOL FALSE 删除错误消息

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 已复位。

Reset BOOL FALSE 重新启动指令

• 边沿 FALSE -> TRUE
ErrorBits 已复位。

• 只要 Reset 设为 TRUE，就会在输出中输出替代输出值 
SubstituteOutput。

• 只要 Reset 设为 FALSE，就会计算输出值。

输出参数 Filter_DT1 (S7-1200, S7-1500)

参数 数据类型 默认值 说明

Output REAL 0.0 输出值

输出值具有保持性。

ErrorBits DWORD DW#16#0 ErrorBits 参数 (页 5065)显示了处于未决状态的错误消息。ErrorBits 具
有保持性，会在 Reset 或 ErrorAck 出现上升沿时复位。

Error BOOL FALSE Error 设为 TRUE 时，至少有一个错误当前处于未决状态。

静态变量 Filter_DT1 (S7-1200, S7-1500)

变量 数据类型 默认值 说明

Td REAL 25.0 微分作用时间（以秒为单位）

允许的值范围：Td ≥ CycleTime.Value
Lag REAL 5.0 滞后时间常量（以秒为单位）

允许的值范围：Lag ≥ CycleTime.Value/2
ErrorMode INT 2 选择出现错误后的替代输出值

• 0 = Input
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 上一个有效滤波器输出值

• 3 = 0.0
允许的值范围：0 到 3

指令
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变量 数据类型 默认值 说明

StartMode INT 2 选择指令首次调用的输出值

• 0 = Input
• 1 = SubstituteOutput
• 2 = 上一个输出值

• 3 = 0.0
允许的值范围：0 到 3

CycleTime AuxFct_CycleT
ime

- 周期时间数据

CycleTime.Val
ue

REAL 0.1 周期时间（以秒为单位）（两次调用之间的时间间隔）

允许的值范围：CycleTime.Value > 0.0
CycleTime.Ena
bleMeasurem
ent

BOOL TRUE 周期时间的自动测量

• FALSE = 取消激活

• TRUE = 已激活

ErrorBits 参数 (S7-1200, S7-1500)
如果多个错误同时处于待决状态，将通过二进制加法显示 ErrorBits 的值。例如，显示 
ErrorBits = 16#0000_0003 表示错误 16#0000_0001 和 16#0000_0002 同时处于待决状态。

对于 Filter_DT1，在 ErrorBits 参数中输出的错误分为两类：

• 错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

• 错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits < 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 
Filter_DT1 的响应如下：

•  即使存在此类错误，输出值也会通过如下方式确定：

– Reset = FALSE 时，通过滤波器算法计算输出值

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

•  输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 不变。

指令
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不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0000_0000 无错误处于未决状态。

0000_0001 错误原因和对错误的响应：

Output 参数限制为 -3.402823e+38 或 +3.402823e+38。
解决方案：

如果在输出参数中输出由滤波器函数确定的值（Reset = FALSE 且 ErrorBits < 
16#0001_0000），则检查滤波器计算中的以下变量：

• Input
• Td
• Lag
• CycleTime.Value
ErrorBits ≥ 16#0001_0000 且 Reset = FALSE 时，替代输出值限制为其输出。这种情况下，请

根据变量 ErrorMode: 的设定值检查以下参数：

• Input
• SubstituteOutput
Reset = TRUE 时，检查 SubstituteOutput 参数。

0000_0002 错误原因：

当计算输出值时 (Reset = FALSE)，周期时间的测量会得出无效值。 
对错误的响应：

如果已测量周期时间的有效值，则 Filter_DT1 可根据 CycleTime.Value 变量的上一个值计算

输出值。 
如果先前没有测量到周期时间的有效值，则 Filter_DT1 仍会在 Output 参数中输出通过 
StartMode 变量组态的输出值。

错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误

如果有一个或多个错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误处于未决状态，则 
Filter_DT1 的响应如下：

• 无法按预期确定输出值。将输出替代输出值。

• 输出参数 Error 已置位。

• 使能输出 ENO 设为 FALSE。

指令
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一旦不再有任何错误消息为 ErrorBits ≥ 16#0001_0000 的错误，Filter_DT1 的响应如下：

• 输出值会通过如下方式确定：

– Reset = FALSE 时，通过滤波器算法计算输出值

– 当 Reset = TRUE 时，通过 SubstituteOutput 的输出

• 使能输出 ENO 设为 TRUE。
不再有任何错误时，会立即删除输出参数 Error。

ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0001_0000 错误原因：

用作输出值的 SubstituteOutput 参数或另一变量不含有效的 REAL 值。 
对错误的响应：

输出设为 0.0。
解决方案：

确保用作输出值的变量是有效 REAL 值（≠NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。用作输出值的变量

取决于 Reset 和 ErrorMode：
Reset ErrorMode 输出值

FALSE 0 Input
FALSE 1 SubstituteOutput
TRUE - SubstituteOutput

0002_0000 错误原因：

计算输出值时，Input 参数不含有效 REAL 值 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

ErrorMode = 0 时，0.0 用作输出值。

解决方案：

确保参数 Input 是有效 REAL 值（≠NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。 

指令
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0004_0000 错误原因：

输出值计算为 Output 参数生成了一个无效的 REAL 值。

对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

检查输出值计算中涉及到的所有变量：

• Input
• Td
• Lag
• CycleTime.Value
这些变量具有有效值。采用这一变量组合时，输出值计算失败。

0008_0000 错误原因：

Lag 或 Td tag 不含有效值，同时将执行输出值的计算 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

请确保 Td 和 Lag 变量的值满足以下条件：

• CycleTime.Value ≤ Td ≤ 3.402823e+38
• CycleTime.Value/2 ≤ Lag ≤ 3.402823e+38
• 这些值是有效的  REAL 值（≠ NaN，如 16#7FFF_FFFF）
其它信息：

请注意，以下情况下可能不满足 CycleTime.Value/2 ≤ Lag 和 CycleTime.Value ≤ Td 的条件：

• 由于程序序列中的条件调用或有效断点等原因，两次调用 Filter_DT1 的时间间隔大于 
2 * Lag 或 Td。

• Filter_DT1 背景数据块的快照作为实际值加载到 CPU 中，且快照创建时间超过 2 * Lag 或 Td 
之前。

 在这些情况下，会在周期时间自动测量期间检测到错误消息 ErrorBits = 16#0008_0000。

指令
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ErrorBits

(DW#16#...)

说明

0020_0000 错误原因：

首次调用指令时，用于初始化 Output 参数的变量（组态 StartMode）不含有效的 REAL 值。

对错误的响应：

首次调用指令时，会在 Output 参数中输出在 ErrorMode 变量中配置的替代输出值。对于后

续调用，Filter_DT1 将从该替代输出值开始计算输出值。

解决方案：

确保用于初始化参数“输出”的变量是有效 REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）。设置 
Reset = FALSE 时，在 CPU 的操作状态从 STOP 切换到 RUN 后首次调用指令时初始化会生效。

用于初始化 Output 参数的变量取决于 StartMode：
• StartMode = 1: SubstituteOutput
• StartMode = 2: Output

0040_0000 错误原因：

CycleTime.Value 变量不含有效值，同时将执行输出值的计算 (Reset = FALSE)。
对错误的响应：

在 ErrorMode 变量中组态的替代输出值会在 Output 参数中输出。

解决方案：

请确保满足以下条件：

• 0.0 < CycleTime.Value ≤ 3.402823e+38
• CycleTime.Value 是有效的  REAL 值（≠ NaN，例如 16#7FFF_FFFF）
其它信息：

要自动计算 CycleTime.Value 变量的值，请将 CycleTime.EnableMeasurement 变量设为 
TRUE。

指令
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4.1.5.4 Time-based IO (S7-1500)

Time-based IO (S7-1500)

TIO_SYNC： 同步 TIO 模块 (S7-1500)

说明

TIO_SYNC 是其它所有 TIO 指令的基础。TIO_SYNC 根据共享时间基准 TIO_Time 来同步 TIO 
模块。

通过 TIO_SYNC 多可以同步 8 个 TIO 模块。必须将所有 TIO 模块分配给同一个过程映像分

区 (PIP)。如果为输入参数 PIP_Mode 选择“0”，则在 PIP_PART 输入参数中分配过程映像分区

的编号。

有关 Time-based IO 组态的其它信息，请参见组态和参数分配部分。

启动特性

启动 CPU 时，TIO_SYNC 指令将接收和检查一次输入参数并对 TIO_Time 进行初始化。 
可通过以下方式来处理可选参数 SendClock, AppCycleFactor 和 ToTimes：
• 每次启动系统时自动读入 SendClock, AppCycleFactor 和 ToTimes。这会导致启动期间发

生延时，但参数值可以始终保持一致。

• 每次启动时自动读入 SendClock, AppCycleFactor 和 ToTimes，然后在调试时将读取值用

作设定值。这样可以实现后续快速启动，但在硬件配置发生变化后会出现不一致的情况

（需要重复调试）。

• 在第一次调用指令前手动定义 SendClock, AppCycleFactor 和 ToTimes，例如在 OB100 
中：

这样可以快速启动，但在硬件配置发生变化后，需要手动更新数值。

有关参数的信息，请参见下表。

指令
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说明

建议自动读取 SendClock, AppCycleFactor 和 ToTimes
建议自动读取 SendClock, AppCycleFactor 和 ToTimes，以确保即便硬件组态后续发生变化参

数也能保持一致。通过参数值 AppCycleFactor = 0 激活自动读取。

如果启动时没有错误，该指令将切换为正常运行状态。出现错误时，指令不会切换到正常运

行状态，并且会生成错误消息。

工作原理

正常运行时，指令会确保同步 HWID 输入中组态的所有 TIO 模块。

TIO_SYNC_Data 输出中提供为 TIO 模块的指令计算的 TIO_Time。

对错误的响应

Error 输出指示指令处理是否正确。发生错误时，会在 Status 输出中显示错误原因。

参数

下表列出了 TIO_SYNC 指令的参数。

参数 库版本中的

声明

数据类型 默认值 说明

< 
V2.0

≥ 
V2.0

S7-1500

HWID_1 ... 
HWID_8*

输入 HW_IO 65535 硬件配置中 TIO 模块的硬件标识符

PIP_Mode* 输入 PIP 0 数据更新的模式**： 
• 0： OIP 模型，支持通过 SYNC_PO 和 SYNC_PI 执行过

程映像内部更新。

• 1：不支持过程映像内部更新的 OIP 模型

• 2：不支持过程映像内部更新的 IPO 模型

PIP_PART* 输入 USInt 1 仅当 PIP_Mode = 0 时相关

要进行等时更新的过程映像分区的编号。

TIO_SYNC_
Data

输出 "TIO_
SYNC_
Data"

  为 TIO 模块的 TIO 指令计算的系统时间和用于同步的内部

数据。请参见“UDT TIO_SYNC_Data (页 5104)”。
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参数 库版本中的

声明

数据类型 默认值 说明

< 
V2.0

≥ 
V2.0

S7-1500

Status 输出 DWord 16#0 指令的状态：请参见 Status 参数的描述

Error 输出 Bool False Error = True: 发生错误。有关详细信息，请参见 Status 参
数。

修正错误后，会立即复位 Error。
OperatingSta
te

  静态 Int 0 指令的内部操作状态：

• 0：已检查输入参数

• 1：已读出可选参数

• 2：已检查读出的参数

• 3：正常运行（所有参数均正常，TIO 模块已同步）

达到操作状态 3 时，可立即读入时间戳并输出边沿。如果

要重复 TIO 模块同步和可选参数读出过程，可将操作状态

设为 0。
SendClock 输入 静态 LTime LT#0ns 同步域的发送时钟。

应用 PROFINET 组态中的发送时钟。 
注意：

如果使用参数值 AppCycleFactor = 0，SendClock 可保留

默认值（自动读取参数）。

AppCycleFact
or

  静态 UInt 0 应用周期系数：

• 取值范围：0 <= AppCycleFactor <= 85
• 0：会自动读入 SendClock, AppCycleFactor 和 ToTimes
应用周期 TAPP 的计算方法如下：

TAPP = AppCycleFactor × SendClock
ToTimes   静态 LTime 数

组 [1...8]
LT#0ns 各 TIO 模块的 To：等时输出数据的输出时间。

注意：

如果使用参数值 AppCycleFactor = 0，ToTimes 可保留默

认值（自动读取参数）。

* 启动 CPU 时检查一次

** IPO 模型 (PIP_Mode = 2) 的响应时间 短，但它对系统性能的要求也 高。必须在一个发送时钟内完成对所有 TIO 
指令和其它程序段的处理。

仅在每个过程映像分区只使用一个 TIO_SYNC 指令实例时才选择 OIP 模型 (PIP_Mode = 0)，从而避免在等时同步 OB 
中多次调用 SYNC_PI 和 SYNC_PO 指令。此外，请勿在 OIP 模型中的其它程序部分调用 SYNC_PI 和 SYNC_PO。

指令
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说明

必须在 "MC-PreServo" OB 中调用 TIO 指令。

如果使用“MC-PostServo”类型的 OB，可单独为每个 TIO 模型确定是与 Motion Control 工艺

对象配合使用还是与 TIO 指令配合使用。

如果在“MC-PostServo”类型的 OB 中调用 TIO_SYNC，则需要使用 PIP_Mode = 2，而且不能

使用任何减速比。

状态参数

错误代码或状态信息以双字形式在 Status 输出中输出。 
双字按以下方式划分：

错误代码 含义

(DW#16#..
.)
z0yywww
w

系统函数错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)
具有从属用途的系统函数以 yy 编码：请参见错误代码表。

wwww 指定系统函数的 RET_VAL。有关错误信息，请参见系统函数帮助。

z0yy0000 不是由系统函数产生的错误。此错误接收连续错误编号 yy。 
以下情况下可能发生此错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)

错误代码表

错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
00000000 无错误。 —
1001xxxx 系统函数 RD_SINFO 发生错误。低位字 xxxx 显示 

RD_SINFO 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

• 在 STEP 7 (TIA Portal) 信息系统中读取 
RD_SINFO 的描述。

• 确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_SYNC。

指令
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错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
10020000 等时 OB 的读取周期时间无效（LT#0ms 或为负）。

该指令只能在没有错误时在等时 OB 中使用。

• 更正周期时间的值。

• 确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_SYNC。

10030000 未在等时 OB 中调用 TIO_SYNC 指令。该指令只能在

没有错误时在等时 OB 中使用。

确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_SYNC。

10040000 PIP_Mode 输入参数中分配的值在有效范围 0 到 2 之
外。

更正 PIP_Mode 输入参数中的值。

10050000 组态的发送时钟超出 0 < SendClock <= 4 ms 的允许

范围。

更正发送时钟的值。

0006xxxx
*

执行 SYNC_PI 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显示 
SYNC_PI 中返回值 RET_VAL 的错误信息。 

在 STEP 7 (TIA Portal)  信息系统中读取 
SYNC_PI 的描述。

0007xxxx
*

执行 SYNC_PO 系统函数期间出错。 低位字 xxxx 显
示 SYNC_PO 的返回值 RET_VAL 的错误信息。 

在 STEP 7 (TIA Portal)  信息系统中读取 
SYNC_PO 的描述。

10080000 至少有一个硬件标识符不属于 TIO 模块。 请检查输入参数 HWID_1 到 HWID_8 的值。

在硬件配置中通过 TIO 模块的属性指定 TIO 
模块的硬件标识符。
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错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
10090000 HWID_1 并非有效的硬件标识符。

可能原因：

带有该硬件标识符的模块均不可用。

检查相应输入参数的值。在这种情况下，通

过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标识

符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系统

常数可用于符号寻址。100A0000 HWID_2 并非有效的硬件标识符。

可能原因：

带有该硬件标识符的模块均不可用。

100B0000 HWID_3 并非有效的硬件标识符。

可能原因：

带有该硬件标识符的模块均不可用。

100C0000 HWID_4 并非有效的硬件标识符。

可能原因：

带有该硬件标识符的模块均不可用。

100D0000 HWID_5 并非有效的硬件标识符。

可能原因：

带有该硬件标识符的模块均不可用。

100E0000 HWID_6 并非有效的硬件标识符。

可能原因：

带有该硬件标识符的模块均不可用。

100F0000 HWID_7 并非有效的硬件标识符。

可能原因：

带有该硬件标识符的模块均不可用。

10100000 HWID_8 并非有效的硬件标识符。

可能原因：

带有该硬件标识符的模块均不可用。

10110000 输入参数 PIP_PART 中的值不在 1 ... 31 的有效范围

内。

更正 PIP_PART 输入参数中的值。

10120000 在输入参数 PIP_Mode 中组态的值是“2”，而在静态

参数 AppCycleFactor 中组态的值 > 1（减速比）。

更正 PIP_Mode 输入参数中的值。值为“2”
的  PIP_Mode 不允许使用减速比。
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错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
x0130000 MC-Servo (OB91) 未与总线周期等时同步。 将 MC-Servo  的周期时间的值更正为总线周

期时间的值。

注意：

在类型为“MC-PostServo”的 OB（减速比为 
"MC-Servo"）中调用 TIO 指令会导致计算出

的时间戳不正确。

x014xxxx 读取数据记录时出错。低位字 xxxx 显示指令 RDREC 
的错误信息。

在 STEP 7 (TIA Portal)  信息系统中读取指令 
RDREC 的描述。

x0FF0000 常规内部错误。 —

* 只有在为输入参数 PIP_Mode 选择“0”时，才可用。

TIO_IOLink_IN： 读取带时间戳的过程输入信号 (S7-1500)

说明

可以将  Time-based IO 与 TIO_IOLink_IN 指令配合使用。TIO_IOLink_IN 检测 IO-Link Device 
中的事件，并返回过程值及相关的时间戳。 
IO-Link Device 必须具备时间戳功能，并且 Port 必须处于“IO-Link、Time based IN”模式。

启动特性

CPU 启动期间，TIO_IOLink_IN 指令将应用一次输入参数并检查以下内容：

• 检查 HWID
• 检查 Port 编号是否在范围内（1 到 4）
• 检查 TIO_SYNC_Data.Error：TIO_SYNC 中是否存在错误？

• 检查 To 是否为正值

• 检查 IO-Link 类型的设置

• 检查与 IO-Link Time based IN 的组态有关的 Port 模式

• 检查 OB 是否为“Synchronous Cycle”OB
• 检查 PortQualifier

指令
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如果启动时没有错误，该指令将切换为正常运行状态。出现错误时，指令不会切换到正常运

行状态，并且会生成错误消息。

功能说明

正常运行期间，指令可以检测上次有效更改的 IO-Link Device 的过程数据 (SA_Data) 和关联

时间戳（时间 = TIO_Time）。每次使用正常工作的端口对 SA_Data 进行的有效更改都伴随

一个有效的时间戳。

将输入 TIO_SYNC_Data 与 TIO_SYNC 指令中的同名输出相连。这样可确保共享时间基准。

对错误的响应

Error 输出指示指令处理是否正确。错误原因在 Status 输出中显示。

参数

下表列出了 TIO_IOLink_IN 指令的参数。

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-1500
HWID* 输入 HW_IO 0 HWCN 中 TIO 模块的硬件标识符

Port* 输入 USInt 0 已连接的 IO-Link Device 的 Port 编号（1 到 4）
TIO_SYNC_
Data*

输入 "TIO_SYNC
_Data"

  TIO_SYNC 指令为 TIO 模块 的 TIO 指令提供的系统时间。

请参见“UDT TIO_SYNC_Data (页 5104)”。
将此输入参数与 TIO_SYNC 指令的“TIO_SYNC_Data”输出

参数相连。

TO* 输入 LTime LT#0ns To：等时输出数据的输出时间。

通过 ET 200 站（PROFINET 接口的属性）应用 To。

SA_Bit0 输出 Bool False 显示过程数据更改（SA_Data 的位 0）。

SA_Bit0 基于事件。只要未采集到有效的时间戳 
(EventCount = 0)，过程数据就无效。

SA_Bit1 输出 Bool False 显示过程数据更改（SA_Data 的位 1）。

SA_Bit1 基于事件。只要未采集到有效的时间戳 
(EventCount = 0)，过程数据就无效。

SA_Data 输出 DWord 16#0 过程数据 SA_Data（传感器应用数据）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-1500
TimeStam
p

输出 LTime LT#0ns 时间戳：过程信号 SA-Data 在 IO-Link Device 中发生变化

的时间。 
EventCoun
t

输出 UInt 0 计数器：每次出现新的有效时间戳时递增。计数器在每次 
CPU 启动时复位。

Status 输出 DWord 16#0 指令的状态：请参见 Status 参数的描述

Error 输出 Bool False Error = True: 发生错误。有关详细信息，请参见 Status 参
数。

修正错误后，会立即复位 Error。

* 启动 CPU 时检查一次

状态参数

错误代码或状态信息以双字形式在 Status 输出中输出。 
双字按以下方式划分：

错误代码 含义

(DW#16#..
.)
z0yywww
w

系统函数错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)
具有从属用途的系统函数以 yy 编码：请参见错误代码表。

wwww 指定系统函数的 RET_VAL。有关错误信息，请参见系统函数帮助。

z0yy0000 不是由系统函数产生的错误。此错误接收连续错误编号 yy。 
以下情况下可能发生此错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码表

错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
00000000 无错误。 —
10010000 Port 输入参数中分配的编号在有效范围 1 到 4 之外。更正 Port 输入参数中的值。

10020000 未在等时 OB 中调用 TIO_IOLink_IN 指令。该指令只

能在没有错误时在等时 OB 中使用。

确保在“Synchronous Cycle”OB 中调用 
TIO_IOLink_IN。

10030000 读取 HWID 输入参数时出错。 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置中

通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标

识符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系

统常数可用于符号寻址。

x0040000 TIO_SYNC_Data 中的数据无效/不正确。 检查 TIO_SYNC 指令和其 TIO_SYNC_Data 
输出的互连。

1005xxxx 执行 RD_SINFO 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显
示 RD_SINFO 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

• 在 TIA Portal 信息系统中读取 RD_SINFO 
的描述。

• 确保在“Synchronous Cycle”OB 中调用 
TIO_IOLink_IN。

10060000 无法找到 IO-Link Device。
可能原因：

使用硬件标识符组态的模块不是 Time‑based IO 的 
IO‑Link Master。

• 确保组态的模块是 Time‑based IO 的 
IO‑Link Master。

• 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配

置中通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的

硬件标识符。 
10070000 地址计算期间发生内部错误。 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置中

通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标

识符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系

统常数可用于符号寻址。

00080000 未使用 TIO_SYNC 指令同步 TIO 模块。 检查 TIO_SYNC. 指令

10090000 等时 OB 的读取周期时间超出 0 < TAPP <= 16 ms 的允

许范围，因此无效。

该指令只能在没有错误时在等时 OB 中使用。

• 更正周期时间。

• 确保在“Synchronous Cycle”OB 中调用 
TIO_IOLink_IN。

100A0000 在 TO 输入参数中分配的时间超出 0 < To <= 4 ms 的
允许范围。

更正 TO 输入参数中的值。

100Bxxxx 执行 RD_ADDR 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显
示 RD_ADDR 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

在 TIA Portal 信息系统中读取 RD_ADDR 的
描述。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
000C0000 转换的时间戳无效。 检查连接的传感器以及 IO‑Link Master 和传

感器之间的交互（例如组态）。

000D0000 IO-Link 的值状态 PortQualifier 指示过程数据无效。 检查连接的传感器及其组态。

100E0000 IO-Link 的组态端口模式不正确。 检查连接的传感器的组态（通过 S7‑PCT 进
行）。

x0FF0000 常规内部错误。 —

TIO_DI：读取数字量输入中的沿和关联时间戳 (S7-1500)

说明

 TIO_DI 会持续检测 TIO 模块数字量输入中的边沿，并返回关联时间戳。 

启动特性

CPU 启动期间，TIO_DI 指令将应用一次输入参数并检查以下内容：

• 检查 HWID
• 检查数字量输入 (Channel) 的编号是否处于允许的范围（取决于已寻址模块和通道组态）

• 检查 TIO_SYNC_Data.ERROR：TIO_SYNC 中是否存在错误？

• 检查 TIO_SYNC_Data.TO_TIMES 的似然性（0 ms 至 4 ms）
• 检查 OB 是否为等时 OB
如果启动时没有错误，该指令将切换为正常运行状态。出现错误时，指令不会切换到正常运

行状态，并且会生成错误消息。

功能说明

正常运行期间，指令会检测数字量输入中的边沿和先前等时同步周期中上一个有效的已定义

边沿对的关联时间戳。使用输入参数 EdgeSel 来确定要检测时间戳的沿。

将输入 TIO_SYNC_Data 与 TIO_SYNC 指令中的同名输出相连。这样可确保共享时间基准。

下图举例说明了在 EdgeSel = 3 的条件下启动读入作业时 LEC 的行为（上升沿和下降沿，顺

序取决于发生时间）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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TAPP 应用周期

Rn DI 上升沿的指定时间

Fn DI 下降沿的指定时间

模块在每个应用周期 多可以计数七个沿。因此，LEC = 7 表示已经计数了七个或更多沿。

对错误的响应

Error 输出指示指令处理是否正确。发生错误时，会在 Status 输出中显示错误原因。

参数

下表列出了 TIO_DI 指令的参数。

参数 库版本中的

声明

数据类型 默认值 说明

< 
V2.0

≥ 
V2.0

S7-1500

HWID* 输入 HW_IO 0 硬件配置中 TIO 模块的硬件标识符

Channel* 输入 UInt 0 已连接的 TIO 模块的数字量输入的编号 (0 ... m)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 库版本中的

声明

数据类型 默认值 说明

< 
V2.0

≥ 
V2.0

S7-1500

EdgeSel 输入 UInt 3 指定要检测时间戳的沿：

0D：无效

1：两个上升沿

2：两个下降沿

3：上升沿和下降沿（顺序取决于发生时间）

4：先上升沿，后下降沿

5：先下降沿，后上升沿

6 到 255：无效

正常运行期间，可以更改 EdgeSel。
DI 输出 Bool False 数字量输入的状态。

如果组态了数字量输入的反转，则此参数也会反转。

TimeStampR
E

输出 LTime LT#0ns 时间戳：检测到上升沿的时间。

例外：

EdgeSel = 2：检测到下降沿的时间（如果在应用程序周期

内出现多个下降沿）。

TimeStampF
E

输出 LTime LT#0ns 时间戳：检测到下降沿的时间。

例外：

EdgeSel = 1：检测到上升沿的时间（如果在应用程序周期

内出现多个上升沿）。

EventCountR
E

输出 UInt 0 计数器：在上升沿每次出现新的有效时间戳时递增。计数

器在每次 CPU 启动时复位。

EventCountF
E

输出 UInt 0 计数器：在下降沿每次出现新的有效时间戳时递增。计数

器在每次 CPU 启动时复位。

LEC 输出 UInt 0 计数器：无法为其保存时间戳的沿的数量。模块在每个应

用周期 多可以计数七个沿。计数器在每个新的应用周期

都会复位。

Status 输出 DWord 16#0 指令的状态：请参见 Status 参数的描述

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 库版本中的

声明

数据类型 默认值 说明

< 
V2.0

≥ 
V2.0

S7-1500

Error 输出 Bool False Error = True: 发生错误。有关详细信息，请参见 Status 参
数。

修正错误后，会立即复位 Error。
TIO_SYNC_D
ata*

输入 InOu
t

"TIO_
SYNC_
Data"

  TIO_SYNC 指令为 TIO 模块 的 TIO 指令提供的系统时间。

请参见“UDT TIO_SYNC_Data (页 5104)”。
将此输入参数与 TIO_SYNC 指令的“TIO_SYNC_Data”输出

参数相连。

* 启动 CPU 时检查一次

状态参数

错误代码或状态信息以双字形式在 Status 输出中输出。 
双字按以下方式划分：

错误代码 含义

(DW#16#..
.)
z0yywww
w

系统函数错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)
具有从属用途的系统函数以 yy 编码：请参见错误代码表。

wwww 指定系统函数的 RET_VAL。有关错误信息，请参见系统函数帮助。

z0yy0000 不是由系统函数产生的错误。此错误接收连续错误编号 yy。 
以下情况下可能发生此错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码表

错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
00000000 无错误。 —
10010000 Channel 输入参数中分配的数字量输入的编号超出

允许的范围（取决于已寻址模块和通道组态）。

更正 Channel 输入参数中的值。

10020000 未在等时 OB 中调用 TIO_DI 指令。该指令只能在没

有错误时在等时 OB 中使用。

确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_DI。

10030000 读取 HWID 输入参数时出错。 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置中

通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标

识符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系

统常数可用于符号寻址。

x0040000 TIO_SYNC_Data 中的数据无效/不正确。 检查 TIO_SYNC 指令和其 TIO_SYNC_Data 输
出的互连。

1005xxxx 执行 RD_SINFO 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显
示 RD_SINFO 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

• 在 STEP 7 (TIA Portal)  信息系统中读取 
RD_SINFO 的描述。

• 确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_DI。

10060000 未找到 TIO 模块。

可能原因：

使用硬件标识符组态的模块不是 TIO 模块。

• 确保组态的模块是 TIO 模块。

• 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置

中通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬

件标识符。 
10070000 地址计算期间发生内部错误。 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置中

通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标

识符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系

统常数可用于符号寻址。

00080000 未使用 TIO_SYNC 指令同步 TIO 模块。

错误代码也可能指示：

• 首次运行该指令前作业已经存在。

• Channel 输入参数中分配的编号不是数字量输入。

检查指令 TIO_SYNC。

10090000 等时 OB 的读取周期时间超出 0 < TAPP <= 16 ms 的
允许范围，因此无效。

该指令只能在没有错误时在等时 OB 中使用。

• 更正周期时间。

• 确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_DI。

100A0000 存储在 TIO_SYNC_Data 中的 TIO 模块的时间 TO 超
出允许范围 (0 < To <= 4 ms)。

检查指令 TIO_SYNC。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
100Bxxxx 执行 RD_ADDR 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显

示 RD_ADDR 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

在 STEP 7 (TIA Portal)  信息系统中读取 
RD_ADDR 的描述。

000C0000 转换的时间戳无效。

错误原因：

通信错误

检查与 TIO 模块的通信。

000D0000 数字量输入的 Quality Information 指示数字量输入

中已发生错误。

检查电源电压 L+/1L+/2L+。

000E0000 Channel 输入参数中分配的编号不是组态为 Timer 
DI 数字量输入。

• 检查通道组态（仅限 
TM Timer DIDQ 16x24V）。

• 检查数字量输入的工作模式。

000F0000 EdgeSel 输入参数中分配的值在有效范围 1 到 5 之
外。

更正 EdgeSel 输入参数中的值。

10100000 发送时钟超出 0 < SendClock <= 4 ms 的允许范围，

因此无效。

错误代码也可能指示： 
• TIO_SYNC_Data 中的数据无效或不存在。

• 未在等时 OB 中调用 TIO_DI 指令。

更正发送时钟。

x0130000 MC-Servo (OB91) 未与总线周期等时同步。 将 MC-Servo  的周期时间的值更正为总线周

期时间的值。

注意：

在类型为“MC-PostServo”的 OB（减速比为 
"MC-Servo"）中调用 TIO 指令会导致计算出

的时间戳不正确。

10140000 在 HWID 输入参数中组态的值不存在于 
TIO_SYNC_Data 参数的结构中。HWID 和 
TIO_SYNC_Data 参数不一致。

更正 HWID 输入参数中的值或 
TIO_SYNC_Data 参数的结构。

x0FF0000 常规内部错误。 —

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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TIO_DI_ONCE:读入数字量输入中的沿和关联时间戳一次 (S7-1500)

说明

 TIO_DI_ONCE 会检测一次 TIO 模块数字量输入中的边沿，并返回关联时间戳。或者，可以

使用此指令对组态为另一个通道的沿触发使能信号的定时器 DI 通道进行控制。

启动特性

CPU 启动期间，TIO_DI_ONCE 指令将应用一次输入参数并检查以下内容：

• 检查 HWID
• 检查数字量输入 (Channel) 的编号是否处于允许的范围（取决于已寻址模块和通道组态）

• 检查 TIO_SYNC_Data.ERROR：TIO_SYNC 中是否存在错误？

• 检查 TIO_SYNC_Data.TO_TIMES 的似然性（0 ms 至 4 ms）
• 检查 OB 是否为等时 OB
如果启动时没有错误，该指令将切换为正常运行状态。出现错误时，指令不会切换到正常运

行状态，并且会生成错误消息。

功能说明：时间戳检测

正常运行期间，指令会检测数字量输入中的边沿和在启动读取作业后第一个有效的已定义边

沿对的关联时间戳。使用输入参数 EdgeSel 来确定要检测时间戳的沿。为了检测新沿对，需

要该指令 REQ 输入参数的一个新上升沿。

将输入 TIO_SYNC_Data 与 TIO_SYNC 指令中的同名输出相连。这样可确保共享时间基准。

下图显示了在读取作业开始时 (EdgeSel = 4)，位 DONE 和 BUSY 响应的示例：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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R DI 上升沿的读入时间

F DI 下降沿的读入时间

功能说明：沿触发使能

可以使用此指令对组态为另一个通道的沿触发使能信号的定时器 DI 通道进行控制。

示例：

对于 TIO 模块 TM Timer DIDQ 10x24V，在 DQ0/DI0 硬件配置中进行以下组态：

• 组态 DQ/DI 组 = 使能定时器 DQ
• 通过 DI0 使能硬件 = 沿触发

• DQ0 不反转

在该示例中，指令 TIO_DQ 用于 DQ0，指令 TIO_DI_ONCE 用于 DI0。可通过 TIO_DI_ONCE 
的参数 REQ 和 EdgeSel 控制使能。TIO_DI_ONCE 根据 EdgeSel 值记录时间戳后，便会视为

使能有效。复位 REQ 可取消使能。

下图显示了 EdgeSel = 4n 时的示例（先是上升沿，然后是下降沿）。在这种情况下，DI0 的
第一个有效上升沿在读入作业开始后确认使能 DQ0。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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1 在使能输入的上升沿开始使能

2 REQ 出现下降沿时结束使能

必要时，可为应用使用指令检测到的时间戳。 

对错误的响应

Error 输出指示指令处理是否正确。发生错误时，会在 Status 输出中显示错误原因。

参数

下表列出了 TIO_DI_ONCE 指令的参数。

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-1500
REQ 输入 Bool False 在上升沿开始作业。

HWID* 输入 HW_IO 0 硬件配置中 TIO 模块的硬件标识符

Channel* 输入 UInt 0 已连接的 TIO 模块的数字量输入的编号 (0 ... m)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-1500
EdgeSel 输入 UInt 3 指定要检测时间戳的沿：

0D：无效

1：两个上升沿

2：两个下降沿

3：上升沿和下降沿（顺序取决于发生时间）

4：先上升沿，后下降沿

5：先下降沿，后上升沿

6 到 255：无效

如果使用沿触发使能，则以下内容也适用：

1：在第一个 DI 上升沿使能

2：在第一个 DI 下降沿使能

3：在第一个 DI 沿使能

4：在第一个 DI 上升沿使能

5：在第一个 DI 下降沿使能

正常运行期间，可以更改 EdgeSel。
DONE 输出 Bool False DONE = True: 作业已完成且没有错误。

BUSY 输出 Bool False BUSY = True：作业尚未完成。

Error 输出 Bool False Error = True: 发生错误。有关详细信息，请参见 Status 参
数。

修正错误后，会立即复位 Error。
Status 输出 DWord 16#0 指令的状态：请参见 Status 参数的描述

DI 输出 Bool False 数字量输入的状态。

如果组态了数字量输入的反转，则此参数也会反转。

TimeStam
pRE

输出 LTime LT#0ns 时间戳：

EdgeSel = 1: 检测到上升沿的倒数第二个读入时间（如果

出现多个上升沿）。

EdgeSel = 2: 检测到下降沿的 后读入时间（如果出现多

个下降沿）。

EdgeSel = 3; 4; 5: 检测到下降沿的 后读入时间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-1500
TimeStam
pFE

输出 LTime LT#0ns 时间戳：

EdgeSel = 1: 检测到上升沿的 后读入时间（如果出现多

个上升沿）。

EdgeSel = 2: 检测到下降沿的倒数第二个读入时间（如果

出现多个下降沿）。

EdgeSel = 3; 4; 5: 检测到上升沿的 后读入时间。

LEC 输出 UInt 0 计数器：无法为其保存时间戳的沿的数量。模块 多可以

计数 REQ 的七个沿。计数器在 REQ 的下降沿复位。

TIO_SYNC_
Data*

InOut "TIO_SYNC
_Data"

  TIO_SYNC 指令为 TIO 模块 的 TIO 指令提供的系统时间。

请参见“UDT TIO_SYNC_Data (页 5104)”。
将此输入参数与 TIO_SYNC 指令的“TIO_SYNC_Data”输出

参数相连。

Initialized 静态 Bool False 指令已初始化并准备就绪

* 启动 CPU 时检查一次

状态参数

错误代码或状态信息以双字形式在 Status 输出中输出。 
双字按以下方式划分：

错误代码 含义

(DW#16#..
.)
z0yywww
w

系统函数错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)
具有从属用途的系统函数以 yy 编码：请参见错误代码表。

wwww 指定系统函数的 RET_VAL。有关错误信息，请参见系统函数帮助。

z0yy0000 不是由系统函数产生的错误。此错误接收连续错误编号 yy。 
以下情况下可能发生此错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码表

错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
00000000 无错误。 —
10010000 Channel 输入参数中分配的数字量输入的编号超出

允许的范围（取决于已寻址模块和通道组态）。

更正 Channel 输入参数中的值。

10020000 未在等时 OB 中调用 TIO_DI_ONCE  指令。该指令只

能在没有错误时在等时 OB 中使用。

确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_DI_ONCE。

10030000 读取 HWID 输入参数时出错。 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置中

通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标

识符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系

统常数可用于符号寻址。

x0040000 TIO_SYNC_Data 中的数据无效/不正确。 检查 TIO_SYNC 指令和其 TIO_SYNC_Data 输
出的互连。

1005xxxx 执行 RD_SINFO 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显
示 RD_SINFO 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

• 在 STEP 7 (TIA Portal)  信息系统中读取 
RD_SINFO 的描述。

• 确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_DI_ONCE。

10060000 未找到 TIO 模块。

可能原因：

使用硬件标识符组态的模块不是 TIO 模块。

• 确保组态的模块是 TIO 模块。

• 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置

中通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬

件标识符。 
10070000 地址计算期间发生内部错误。 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置中

通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标

识符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系

统常数可用于符号寻址。

00080000 未使用 TIO_SYNC 指令同步 TIO 模块。

错误代码也可能指示：

• 首次运行该指令前作业已经存在。

• Channel 输入参数中分配的编号不是数字量输入。

检查 TIO_SYNC. 指令

10090000 等时 OB 的读取周期时间超出 0 < TAPP <= 16 ms 的
允许范围，因此无效。

该指令只能在没有错误时在等时 OB 中使用。

• 更正周期时间。

• 确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_DI_ONCE。

100A0000 存储在 TIO_SYNC_Data 中的 TIO 模块的时间 TO 超
出允许范围 (0 < To <= 4 ms)。

检查指令 TIO_SYNC。

指令
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错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
100Bxxxx 执行 RD_ADDR 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显

示 RD_ADDR 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

在 STEP 7 (TIA Portal)  信息系统中读取 
RD_ADDR 的描述。

000C0000 转换的时间戳无效。

错误原因：

通信错误

检查与 TIO 模块的通信。

000D0000 数字量输入的 Quality Information 指示数字量输入

中已发生错误。

检查电源电压 L+/1L+/2L+。

000E0000 Channel 输入参数中分配的编号不是组态为 Timer 
DI 数字量输入。

• 检查通道组态（仅限 
TM Timer DIDQ 16x24V）。

• 检查数字量输入的工作模式。

000F0000 EdgeSel 输入参数中分配的值在有效范围 1 到 5 之
外。

更正 EdgeSel 输入参数中的值。

10100000 发送时钟超出 0 < SendClock <= 4 ms 的允许范围，

因此无效。

错误代码也可能指示： 
• TIO_SYNC_Data 中的数据无效或不存在。

• 未在等时 OB 中调用 TIO_DI 指令。

更正发送时钟。

x0130000 MC-Servo (OB91) 未与总线周期等时同步。 将 MC-Servo  的周期时间的值更正为总线周

期时间的值。

注意：

在类型为“MC-PostServo”的 OB（减速比为 
"MC-Servo"）中调用 TIO 指令会导致计算出

的时间戳不正确。

10140000 在 HWID 输入参数中组态的值不存在于 
TIO_SYNC_Data 参数的结构中。HWID 和 
TIO_SYNC_Data 参数不一致。

更正 HWID 输入参数中的值或 
TIO_SYNC_Data 参数的结构。

x0FF0000 常规内部错误。 —

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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TIO_IOLink_OUT：输出时间控制的过程输出信号 (S7-1500)

说明

可以将  Time-based IO 与 TIO_IOLink_OUT 配合使用。利用 TIO_IOLink_OUT，您可在指定的

时间激活 IO-Link Device 的输出数据。 
IO-Link Device 必须具备时间戳功能，并且 Port 必须处于“IO-Link、Time based OUT”模式。

启动特性

CPU 启动期间，TIO_IOLink_OUT 指令将应用一次输入参数并检查以下内容：

• 检查 HWID
• 检查 Port 编号是否在范围内（1 到 4）
• 检查 TIO_SYNC_Data.Error：TIO_SYNC 中是否存在错误？

• 检查 To 是否为正值

• 检查 IO-Link 类型的设置

• 检查与 IO-Link Time based OUT 组态有关的 Port 模式

• 检查 OB 是否为“Synchronous Cycle”OB
• 检查 PortQualifier
如果启动时没有错误，该指令将切换为正常运行状态。正常运行期间，可以更改输入参数 
REQ、Out_Mode、TimeStamp 和 AA_Data。出现错误时，指令不会切换到正常运行状态，

并且会生成错误消息。

功能说明

正常运行模式下，指令向 IO-Link Device 发送过程数据 (AA_Data)。在输入参数 TimeStamp 
中定义的时间激活输出数据 AA_Data。
将输入 TIO_SYNC_Data 与 TIO_SYNC 指令中的同名输出相连。这样可确保共享时间基准。

在“REQ”参数出现上升沿时开始输出作业。只能在没有未决错误且没有激活作业时开始新作业。

开始输出作业时，在 TimeStamp 定义的时间，在 IO-Link Device 上激活 AA_Data（位 0 和位 

指令
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1）。如果上一个应用周期在达到输出时间之前执行，则会完成作业 (Done)。作业运行期间

会持续更新 Status 和 Error。

说明

在上升沿开始作业后，可以通过新 TimeStamp 的输入调整输出时间，无需重新启动作业。

限制：

如果调整后的时间戳早于输出时间但相差不足 16 ms (TimeStamp - TIO_Time < 16)，将使用

上一个有效时间戳。

如果将值 0 指定为 TimeStamp，将通过在输入 AA_Data 中指定的数据直接写入输出。这样，

您便可以选择通过 TIO 模块实现直接控制，而不使用手动模式下的时间戳。您可以使用直接

控制中断正在进行的作业。

对错误的响应

Error 输出指示指令处理是否正确。错误原因在 Status 输出中显示。

参数

下表列出了 TIO_IOLink_OUT 指令的参数。

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-1500
REQ 输入 Bool False 在上升沿开始作业。

HWID* 输入 HW_IO 0 HWCN 中 TIO 模块的硬件标识符。

TO* 输入 LTime LT#0ns To：等时输出数据的输出时间。

通过 ET 200 站（PROFINET 接口的属性）应用 To。

Port* 输入 USInt 0 指定 IO-Link Device 的端口号（1 到 4）
TIO_SYNC_
Data*

输入 "TIO_SYNC
_Data"

  TIO_SYNC 指令为 TIO 模块 的 TIO 指令提供的系统时间。

请参见“UDT TIO_SYNC_Data (页 5104)”。
将此输入参数与 TIO_SYNC 指令的“TIO_SYNC_Data”输出

参数相连。

TimeStam
p

输入 LTime LT#0ns 时间戳：将要输出过程数据（AAE1、AAE2）的时间。

AA_Data 输入 Word 16#0 过程输出数据：要输出的数据（字）。 
包括位 0 和位 1 上的 AAE1 和 AAE2。

Busy 输出 Bool False Busy = True：作业尚未完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-1500
Done 输出 Bool False Done = True 只显示一个周期的时间：作业发送“无错完

成”信号。

Error 输出 Bool False Error = True: 发生错误。在这种情况下，BUSY 和 DONE 设
置为 False。有关详细信息，请参见 Status 参数。

修正错误后，会立即复位 Error。
Status 输出 DWord 16#0 指令的状态：请参见 Status 参数的描述

* 启动 CPU 时检查一次

状态参数

错误代码或状态信息以双字形式在 Status 输出中输出。 
双字按以下方式划分：

错误代码 含义

(DW#16#..
.)
z0yywww
w

系统函数错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)
具有从属用途的系统函数以 yy 编码：请参见错误代码表。

wwww 指定系统函数的 RET_VAL。有关错误信息，请参见系统函数帮助。

z0yy0000 不是由系统函数产生的错误。此错误接收连续错误编号 yy。 
以下情况下可能发生此错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)

错误代码表

错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
00000000 无错误。 —
10010000 Port 输入参数中分配的编号在有效范围 1 到 4 之外。更正 Port 输入参数中的值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
10020000 未在等时 OB 中调用 TIO_IOLink_OUT 指令。该指令

只能在没有错误时在等时 OB 中使用。

确保在“Synchronous Cycle”OB 中调用 
TIO_IOLink_OUT。

10030000 读取 HWID 输入参数时出错。 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置中

通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标

识符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系

统常数可用于符号寻址。

x0040000 TIO_SYNC_Data 中的数据无效/不正确。 检查 TIO_SYNC 指令和其 TIO_SYNC_Data 
输出的互连。

1005xxxx 执行 RD_SINFO 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显
示 RD_SINFO 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

• 在 TIA Portal 信息系统中读取 RD_SINFO 
的描述。

• 确保在“Synchronous Cycle”OB 中调用 
TIO_IOLink_OUT。

10060000 无法找到 IO-Link Device。
可能原因：

使用硬件标识符组态的模块不是 Time‑based IO 的 
IO‑Link Master。

• 确保组态的模块是 Time‑based IO 的 
IO‑Link Master。

• 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配

置中通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块

的硬件标识符。 
10070000 地址计算期间发生内部错误。 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置中

通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标

识符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系

统常数可用于符号寻址。

00080000 未使用 TIO_SYNC 指令同步 TIO 模块。 检查 TIO_SYNC. 指令

10090000 等时 OB 的读取周期时间超出 0 < TAPP <= 16 ms 的允

许范围，因此无效。

该指令只能在没有错误时在等时 OB 中使用。

• 更正周期时间。

• 确保在“Synchronous Cycle”OB 中调用 
TIO_IOLink_OUT。

100A0000 在 TO 输入参数中分配的时间超出 0 < To <= 4 ms 的
允许范围。

更正 TO 输入参数中的值。

100Bxxxx 执行 RD_ADDR 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显
示 RD_ADDR 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

在 TIA Portal 信息系统中读取 RD_ADDR 的
描述。

000C0000 TimeStamp 输入参数中的时间戳无效。 检查 TimeStamp 输入参数。

000D0000 IO-Link 的值状态 PortQualifier 指示过程数据无效。 检查连接的传感器及其组态。

100E0000 IO-Link 的组态端口模式不正确。 检查连接的传感器的组态（通过 S7‑PCT 进
行）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
100F0000 “Synchronous Cycle”类型的 OB 的读取周期时间过

长：TAPP > 16 ms。
将较少倍数的发送时钟组态为周期时间。

x0FF0000 常规内部错误。 —

TIO_DQ：在数字量输出中输出由时间控制的沿 (S7-1500)

说明

TIO_DQ 可在指定的时间切换 TIO 模块的数字量输出。

启动特性

CPU 启动期间，TIO_DQ 指令将应用一次输入参数并检查以下内容：

• 检查 HWID
• 检查数字量输入 (Channel) 的编号是否处于允许的范围（取决于已寻址模块和通道组态）

• 检查 TIO_SYNC_Data.Error：TIO_SYNC 中是否存在错误？

• 检查 TIO_SYNC_Data.TO_TIMES 的似然性（0 ms 至 4 ms）
• 检查 OB 是否为等时 OB
如果启动时没有错误，该指令将切换为正常运行状态。正常运行期间，可以更改输入参数 
REQ、Out_Mode、TimeStampRE 和 TimeStampFE。出现错误时，指令不会切换到正常运行

状态，并且会生成错误消息。

功能说明

在正常运行过程中，该指令可在数字量输出中输出由时间控制的沿。 
• 在 TimeStampRE 输入参数中定义的时间，将在数字量输出中输出上升沿. 
• 在 TimeStampFE 输入参数中定义的时间，将在数字量输出中输出下降沿. 

指令
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根据程序执行模型，时间戳必须超过以下值：

程序执行模型 TimeStampRE> ...
TimeStampFE > ...

IPO 模型 TIO_Time + TAPP + TO

OIP 模型 TIO_Time + TAPP + SendClock + TO

使用输入参数 Out_Mode 确定只输出一个沿还是同时输出两个沿。

将输入 TIO_SYNC_Data 与 TIO_SYNC 指令中的同名输出相连。这样可确保共享时间基准。

在 REQ 参数出现上升沿时开始输出作业。只能在没有未决错误且没有激活作业时开始新作业。

开始输出作业后，数字量输出会在 TimeStampRE 和 TimeStampFE 定义的时间切换。 
• 如果数字量输出已在时间 TimeStampRE 进行了设置，则输出作业将不会传送至上升沿模

块。 
• 如果数字量输出在时间 TimeStampFE 时未设置，则输出作业将不会传送至下降沿模块。 
这意味着，两种情况下都不会切换数字量输出。 
如果上一个应用周期在达到第二个输出时间之前执行，则会完成作业 (DONE)。作业运行期

间会持续更新 Status 和 Error。将 TimeStampRE 或 TimeStampFE 更改为无效时间戳（例如 
LT#5μs）可以取消激活的输出作业。

下图显示了在输出作业起始阶段，位 DONE 和 BUSY 在下列情况下响应的示例：

• Out_Mode = 2 （输出两个边沿）。

• 两个时间戳在作业开始和输出之间未发生变化。

指令
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TAPP 应用周期

R1, R2 DQ 上升沿的指定时间

F1, F2 DQ 下降沿的指定时间

说明

在 REQ 的上升沿开始作业后，可以通过 TimeStampRE 和 TimeStampFE 的新输入更改输出

时间，无需重新启动作业。

限制：

如果更改的时间戳小于输出时间前的两个应用周期（TimeStampRE - TIO_Time < 2*TAPP 或 
TimeStampFE - TIO_Time < 2*TAPP），则不会考虑该时间戳。在这种情况下，会使用上一个

有效时间戳，因为该时间戳已传送到 TIO 模块。

说明

如果为 TimeStampRE 和 TimeStampFE 指定同一个值，则指令会忽略该作业，并且不会输出

边沿。

如果为 TimeStampRE 或 TimeStampFE 指定值 0，则可以通过输入参数 Out_Mode = 3 直接

在数字量输出处输出相应的边沿。这样，您便可以选择通过 TIO 模块实现直接控制，而不使

用手动模式下的时间戳。您可以使用直接控制中断正在进行的作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对错误的响应

Error 输出指示指令处理是否正确。发生错误时，会在 Status 输出中显示错误原因。

参数

下表列出了 TIO_DQ 指令的参数。

参数 库版本中的

声明

数据类型 默认值 说明

< 
V2.0

≥ 
V2.0

S7-1500

REQ 输入 Bool False 在上升沿开始作业。

HWID* 输入 HW_IO 0 硬件配置中 TIO 模块的硬件标识符

Channel* 输入 UInt 0 已连接的 TIO 模块的数字量输出的编号 (0 ... m)
Out_Mode 输入 UInt 2 指定数字量输出沿的输出模式：

0：仅输出上升沿 (TimeStampRE)。
1：仅输出下降沿 (TimeStampFE)。
2：输出两个边沿（TimeStampRE 和 TimeStampFE）。

3：如果 TimeStampRE = 0  或  TimeStampFE = 0，则会直

接输出各个边沿。如果两个时间戳的值都为“0”或都不为

“0”，则不会输出任何边沿。

4 到 255：无效

TimeStampR
E

输入 LTime LT#0ns 时间戳：将输出上升沿的时间。

TimeStampF
E

输入 LTime LT#0ns 时间戳：将输出下降沿的时间。

StatusDQ 输出 Bool False 数字量输出的实际状态。 
如果组态了数字量输出的反转，则  StatusDQ 也会反转。

StatusDQ 显示的数字量输出内部状态不受任何已组态 HW 
使能的影响。

DONE 输出 Bool False DONE = True 显示一个周期的时间：作业已完成且没有错

误。

BUSY 输出 Bool False BUSY = True：作业尚未完成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 库版本中的

声明

数据类型 默认值 说明

< 
V2.0

≥ 
V2.0

S7-1500

Error 输出 Bool False Error = True: 发生错误。在这种情况下，BUSY 和 DONE 设
置为 False。有关详细信息，请参见 Status 参数。

修正错误后，会立即复位 Error。
Status 输出 DWord 16#0 指令的状态：请参见 Status 参数的描述

TIO_SYNC_D
ata*

输入 InOu
t

"TIO_
SYNC_
Data"

  TIO_SYNC 指令为 TIO 模块 的 TIO 指令提供的系统时间。

请参见“UDT TIO_SYNC_Data (页 5104)”。
将此参数与 TIO_SYNC 指令的 TIO_SYNC_Data 输出参数相

连。

* 启动 CPU 时检查一次

状态参数

错误代码或状态信息以双字形式在 Status 输出中输出。 
双字按以下方式划分：

错误代码 含义

(DW#16#..
.)
z0yywww
w

系统函数错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)
具有从属用途的系统函数以 yy 编码：请参见错误代码表。

wwww 指定系统函数的 RET_VAL。有关错误信息，请参见系统函数帮助。

z0yy0000 不是由系统函数产生的错误。此错误接收连续错误编号 yy。 
以下情况下可能发生此错误： 
• 启动期间 (z = 1)
• 正常运行期间 (z = 0)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码表

错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
00000000 无错误。 —
10010000 Channel 输出参数中分配的数字量输入的编号超出允

许的范围（取决于已寻址模块和通道组态）。

更正 Channel 输入参数中的值。

10020000 未在等时 OB 中调用 TIO_DQ 指令。该指令只能在没

有错误时在等时 OB 中使用。

确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”类型的 OB 中调用 TIO_DQ。

10030000 读取 HWID 输入参数时出错。 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置中

通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标

识符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系

统常数可用于符号寻址。

x0040000 TIO_SYNC_Data 中的数据无效/不正确。 检查 TIO_SYNC 指令和其 TIO_SYNC_Data 
输出的互连。

1005xxxx 执行 RD_SINFO 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显
示 RD_SINFO 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

• 在 STEP 7 (TIA Portal)  信息系统中读取 
RD_SINFO 的描述。

• 确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_DQ。

10060000 未找到 TIO 模块。

可能原因：

使用硬件标识符组态的模块不是 TIO 模块。

• 确保组态的模块是 TIO 模块。

• 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配

置中通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块

的硬件标识符。 
10070000 地址计算期间发生内部错误。 检查 HWID 输入参数中的值。在硬件配置中

通过 TIO 模块的属性指定 TIO 模块的硬件标

识符。数据类型 Hw_SubModule 的内部系

统常数可用于符号寻址。

x0080000 未使用 TIO_SYNC 指令同步 TIO 模块。

错误代码也可能指示： 
• 首次运行该指令前作业已经存在。

• Channel 输入参数中分配的编号不是数字量输出。

检查 TIO_SYNC. 指令

10090000 等时 OB 的读取周期时间为 LT#0ms 或值为负，因此

无效。更正该值。 
该指令只能在没有错误时在等时 OB 中使用。

• 更正周期时间。

• 确保在 "Synchronous Cycle" 或“MC-
PostServo”OB 中调用 TIO_DQ。

100A0000 存储在 TIO_SYNC_Data 中的 TIO 模块的时间 TO 超出

允许范围 (0 < To <= 4 ms)。
检查指令 TIO_SYNC。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 含义 解决方案

(DW#16#.
..)
100Bxxxx 执行 RD_ADDR 系统函数期间出错。低位字 xxxx 显示 

RD_ADDR 中返回值 RET_VAL 的错误信息。

在 STEP 7 (TIA Portal)  信息系统中读取 
RD_ADDR 的描述。

000C0000 TimeStampRE 和 TimeStampFE 输入参数中的一个或

两个时间戳无效。错误信号发送仅持续一个应用周

期。

检查 TimeStampRE 和 TimeStampFE 输入

参数。

000D0000 数字量输出的 Quality Information 指示数字量输出中

已发生错误。

• 检查数字量输出的参数分配。

• 检查电源电压 L+/1L+/2L+。
• 检查数字量输出的接线是否有短路、过

载或过热情况。

000E0000 Channel 输入参数中组态的编号不是组态为 Timer 
DQ 的数字量输出。

• 检查通道组态（仅限 
TM Timer DIDQ 16x24V）。

• 检查数字量输出的工作模式。

100F0000 “Synchronous Cycle”类型的 OB 的读取周期时间过

长：TAPP > 16 ms。
将较少倍数的发送时钟组态为周期时间。

10100000 发送时钟超出 0 < SEND_CLOCK <= 4 ms 的允许范

围，因此无效。

错误代码也可能指示： 
• TIO_SYNC_Data 中的数据无效或不存在。

• 未在等时 OB 中调用 TIO_DQ 指令。

更正发送时钟。

00110000 Out_Mode 输入参数中分配的值在有效范围 0 到 3 之
外。

更正 Out_Mode 输入参数中的值。

x0130000 MC-Servo (OB91) 未与总线周期等时同步。 将 MC-Servo  的周期时间的值更正为总线周

期时间的值。

注意：

在类型为“MC-PostServo”的 OB（减速比为 
"MC-Servo"）中调用 TIO 指令会导致计算出

的时间戳不正确。

10140000 在 HWID 输入参数中组态的值不存在于 
TIO_SYNC_Data 参数的结构中。HWID 和 
TIO_SYNC_Data 参数不一致。

更正 HWID 输入参数中的值或 
TIO_SYNC_Data 参数的结构。

x0FF0000 常规内部错误。 —

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5103



UDT TIO_SYNC_Data (S7-1500)

说明

数据类型 UDT TIO_SYNC_Data 包含用于同步模块和传递 TIO_Time 的中央结构和数据。 

参数

参数 数据类型 说明

S7-1500
TIO_TIME LTime TIO 模块的共享时间基准（相对时间）

PIP_MODE USInt 数据更新的模式（由 TIO_SYNC 指令的 PIP_Mode 输
入参数转发）

APP_CYC LTime "MC-PostServo" 或“"Synchronous Cycle", "MC-
PreServo"”OB 的应用周期

SEND_CLOCK LTime 同步域的发送时钟（由 TIO_SYNC 指令的 
SendClock 参数转发）

SYNC_MODULE
S

HW_IO 数组 [1...8] 硬件配置中 TIO 模块的硬件标识符

TO_TIMES UDInt 数组 [1...8] 各 TIO 模块的 TO：

TIO_TIME_BASE LTime 内部使用

TBASE LTime
ERROR Bool

4.1.5.5 高速计数器 (S7-1200)

CTRL_HSC： 控制高速计数器 (S7-1200)

参数

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN INPUT BOOL I、Q、M、D、L、T、C 使能输入

ENO OUTPUT BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

HSC INPUT HW_HSC I、Q、M 或常数 高速计数器的硬

件地址 (HW-ID)
DIR INPUT BOOL I、Q、M、D、L 或常数 启用新的计数方

向（请参见 
NEW_DIR） 

CV INPUT BOOL I、Q、M、D、L 或常数 启用新的计数值

（请参见 
NEW_CV）

RV INPUT BOOL I、Q、M、D、L 或常数 启用新的参考值

（请参见 
NEW_RV）

PERIOD INPUT BOOL I、Q、M、D、L 或常数 启用新的频率测

量周期（请参见 
NEW_PERIOD）

NEW_DIR INPUT INT I、Q、M、D、L 或常数 DIR = TRUE 时装

载的计数方向。 
NEW_CV INPUT DINT I、Q、M、D、L 或常数 CV = TRUE 时装载

的计数值。

NEW_RV INPUT DINT I、Q、M、D、L 或常数 当 RV = TRUE 
时，装载参考值。

NEW_PERIOD INPUT INT I、Q、M、D、L 或常数 PERIOD = TRUE 
时装载的频率测

量周期。 
BUSY OUTPUT BOOL I、Q、M、D、L 处理状态 *
STATUS OUTPUT WORD I、Q、M、D、L 运行状态

* CPU 或信号板中带有高速计数器时，BUSY 的参数通常为 0。

说明

使用“控制高速计数器”指令，可以对参数进行设置并通过将新值加载到计数器来控制 CPU 
支持的高速计数器。指令的执行需要启用待控制的高速计数器。对于指定的高速计数器，无

法在程序中同时执行多个“控制高速计数器”指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用“控制高速计数器”指令可以将以下参数值加载到高速计数器：

• 计数方向 (NEW_DIR)：计数方向定义高速计数器是加计数还是减计数。计数方向通过输入 
NEW_DIR 的以下值来定义：1 = 加计数，-1 = 减计数。 
只有通过程序参数设置方向控制后，才能使用“控制高速计数器”指令更改计数方向。输

入 NEW_DIR 指定的计数方向将在置位输入 DIR 位时装载到高速计数器。

• 计数值 (NEW_CV)：计数值是高速计数器开始计数时使用的初始值。计数值的范围为 
-2147483648 到 2147483647。
输入 NEW_CV 指定的计数值将在置位输入 CV 位时装载到高速计数器。

• 参考值 (NEW_RV)：可以通过比较参考值和当前计数器的值，以便触发一个报警。与计数

值类似，参考值的范围为 -2147483648 到 2147483647。
输入 NEW_RV 指定的参考值将在置位输入 RV 位时装载到高速计数器。

• 频率测量周期 (NEW_PERIOD)：频率测量周期通过输入 NEW_PERIOD 的以下值来指定：

10 = 0.01s，100 = 0.1s，1000 = 1s。 
如果为指定高速计数器组态了“测量频率”功能，那么可以更新该时间段。输入 
NEW_PERIOD 中指定的时间段将在置位输入 PERIOD 位时装载到高速计数器。

只有输入 EN 的信号状态为“1”时，才执行“控制高速计数器”指令。

只有使能输入 EN 的信号状态为“1”且执行该操作期间没有出错时，才置位使能输出 ENO。

插入“控制高速计数器”指令时，将创建一个用于保存操作数据的背景数据块。

STATUS 参数

通过输出 STATUS，可以查询“控制高速计数器”指令执行期间是否出错。下表列出了输出 
STATUS 的输出值含义：

错误代码（十六进制） 说明

0 无错误

80A1 高速计数器的硬件标识符无效

80B1 计数方向 (NEW_DIR) 无效

80B2 计数值 (NEW_CV) 无效

80B3 参考值 (NEW_RV) 无效

80B4 频率测量周期 (NEW_PERIOD) 无效

80C0 多次访问高速计数器

80D0 CPU 硬件配置中没有启用高速计数器 (HSC)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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CTRL_HSC_EXT： 控制高速计数器（扩展） (S7-1200)

参数

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN INPUT BOOL I、Q、M、D、L、T、C 使能输入

ENO OUTPUT BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

HSC INPUT HW_HSC I、Q、M 或常数 高速计数器的硬

件地址 (HW-ID)
CTRL INOUT VARIANT M、D 使用系统数据类

型 (SDT)
DONE OUTPUT BOOL I、Q、M、D、L 成功处理指令后

的反馈

BUSY OUTPUT BOOL I、Q、M、D、L 处理状态 
ERROR OUTPUT BOOL I、Q、M、D、L 错误处理指令的

反馈

STATUS OUTPUT WORD I、Q、M、D、L 运行状态

说明

使用“控制高速计数器（扩展）”(Control high-speed counter (extended)) 指令，可以通过

将新值装载到计数器来进行参数分配和控制 CPU 支持的高速计数器。指令的执行需要启用

待控制的高速计数器。无法在程序中同时为指定的高速计数器执行多个“控制高速计数器（扩

展）”(Control high-speed counter (extended)) 指令。

只有输入 EN 的信号状态为“1”时，才执行“控制高速计数器（扩展）”(Control high-speed 
counter (extended)) 指令。只要该操作在执行，输出 BUSY 的位就会被置位。该操作执行完

后，输出 BUSY 的位立即复位。

只有使能输入 EN 的信号状态为“1”且执行该操作期间没有出错时，才置位使能输出 ENO。

插入“控制高速计数器（扩展）”(Control high-speed counter (extended)) 指令时，将创建

一个保存操作数据的背景数据块。

使用系统数据类型 HSC_Period
对于周期测量，“控制高速计数器（扩展） ”(Control high-speed counter (extended)) 指令

支持系统数据类型 SDT 381“HSC_Period”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“HSC_Period”数据类型与“周期”操作模式下组态的 HSC 相对应。通过 CTRL_HSC_EXT 指令，

程序可在指定的测量时间间隔内访问一定数量的输入脉冲。通过该指令，可计算输入脉冲间

的使时间周期，精度为 ns。

字

节

参数 声明 数据类

型

说明

0 
… 3

ElapsedTi
me

OUT UDINT Edge_Count 上升沿之间的时间

4 
… 7

EdgeCoun
t

OUT UDINT Elapsed_Time 中的上升沿数量。

如果 Edge_Count = 0，则 Elapsed_Time 表示自从上一个上升沿后的时

间。

8.0 EnHSC IN BOOL 通过门控制用作使能输入： 
• FALSE：测量已停止

• TRUE：测量已启用

8.6 EnPeriod IN BOOL 周期更新 
• FALSE：无更新

• TRUE：更新周期

10 .
.. 
11

NewPerio
d

IN INT 以毫秒为单位的周期测量间隔。

有效值是 10、100 和 1000。

ElapsedTime 用于指定连续测量间隔 后一个计数器事件之间的时间（单位为 ns）。如果在

测量间隔内未发生计数事件，则 ElapsedTime 将输出从 后一个计数事件开始的累计时间。

ElapsedTime 的范围为 0 到 4294967280 ns（0x0000 0000 到 0xFFFF FFF0）。返回值 
4294967295 (0xFFFF FFFF) 表示发生了周期溢出。溢出是指两个脉冲边缘之间的周期超过 
4.295 s 且该周期无法使用该指令进行计算。0xFFFF FFF1 到 0xFFFF FFFE 的值为系统预留。 
EdgeCount 将输出测量间隔中所收到的计数事件数量。仅当 EdgeCount 的值大于 0 时，才

能计算该周期。如果 ElapsedTime 为“0”（未收到输入脉冲）或 0xFFFF FFFF（周期溢出），

则 EdgeCount 无效。

如果 EdgeCount 有效，则可使用以下公式计算该周期（单位为 ns）：周期 = ElapsedTime/
EdgeCount 
计算得出的周期值为测量间隔内所有发生的脉冲时间周期的平均值。如果到达的脉冲周期大

于测量间隔（10、100 或 1000 ms），则周期计算需要多个测量间隔。 
下图所示为使用指令进行周期性测量的示例：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STATUS 参数

通过输出 STATUS，可以查询“控制高速计数器（扩展）”(Control high-speed counter 
(extended)) 指令执行期间是否出错。下表列出了输出 STATUS 的输出值含义：

错误代码（十六进制） 说明

0 无错误

80A1 高速计数器的硬件标识符无效

80C0 多次访问高速计数器

80D0 CPU 硬件配置中没有启用高速计数器 (HSC)。

指令
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4.1.6 通信 (S7-1200, S7-1500)

4.1.6.1 S7 通信 (S7-1200, S7-1500)

数据一致性 (S7-1200, S7-1500)

定义

并发过程无法修改的数据块称为一致性数据区。因此，大于一致性数据区的数据块在传输过

程中可作为一个整体。这意味着，其大小超出一致性数据区的连续数据块中，可能同时包含

新的和旧的一致性数据。

示例

在中断通信指令时（例如，由高优先级的硬件中断 OB 进行中断），则会发生不一致现象。

如果该 OB 中的用户程序对该指令已部分处理的数据进行了更改，则所传送的数据包括：

• 部分开始于处理硬件中断之前

• 部分开始于处理硬件中断之后

这意味着，这些数据是不一致的（不连续）。

确保数据的一致性

如果通信过程可由中断 OB 中断，则必须确保已一致地传输了数据。请确保中断 OB 不会直

接更改数据映像，而不是待传输的数据。在下一次数据传输之前，需将数据映像复制到通信

指令的传输区域。

• 如果用户程序中包含有访问通用数据的通信指令，则可以通过 DONE 参数协调对该数据

区域的访问。据此，在用户程序中，可以确保采用通信指令本地传输的通信区的数据一

致性。

• 对于 S7 通信指令“PUT (页 5121)”/“GET (页 5115)”，在编程和组态过程中必须考虑到一

致性数据区域的大小。这是因为在目标设备（服务器）的用户程序中没有可以用于与用

户程序进行通信数据同步的通信块。

指令
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• 对于 S7-300 和 C7-300（除 CPU 318-2 DP 之外），在操作系统的循环控制点，在保持数

据一致性的情况下将通信数据逐块（一块为 32 字节）复制到用户存储器中。对于大型数

据区域，无法确保数据的一致性。如果要求

达到规定的数据一致性，则用户程序中的通信数据不应超过 32 个字节（ 多为 8 个字节，

视具体版本而定）。

• 另一方面，在 S7-400 和 S7-1500 中，大小为 462 字节的块中的通信数据不在循环控制

点处理，而是在程序循环期间的固定时间片内完成。变量的一致性则由系统保证。因此，

使用指令 "PUT (页 5121)" / "GET (页 5115)" 或者在读/写变量（例如，由 OP 或 OS 读/写）

时可以在保持一致性的情况下访问这些通信区。

说明

关于数据一致性的其它信息，请参见具体指令的描述信息。

在 S7-1500 模块系列中，可在操作过程中使用 S7 通信指令更改参数。即便作业仍在运行，

系统也将立即使用更改后的参数。这两种操作都将导致数据不一致！为了避免数据不一致，

不建议在作业运行过程中更改参数。

对中断响应时间的影响

CPU 的中断响应时间通过复制数据稍微进行了延长。在必须保持绝对一致性的情况下，传输

的数据量越大，系统的中断响应时间也越长。

有关 S7 通信指令的有用信息 (S7-1200, S7-1500)

分类

S7 通信指令的参数按照功能可以分为以下五类：

1. 控制参数用于激活某条指令。

2. 寻址参数用于远程通信伙伴的寻址。

3. 发送参数用于指向将发送至远程伙伴的数据区。

4. 接收参数用于指向将从远程伙伴接收数据的存放数据区。

5. 状态参数用于监控指令是否正确地完成任务，也可以用来分析已经出现的错误。

功能描述

S7 通信指令为异步指令，这意味着其执行可以扩展到多个调用上。在 CPU 中，异步指令的

执行与循环用户程序同步进行，直至达到 CPU 特定的 大次数。

另请参见同步指令和异步指令之间的区别 (页 705)

指令
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控制参数

调用该指令时，仅当相应的控制参数持有某个确定值（例如，被置位），或者自前一次调用

后该值发生了某个特定改变（例如，上升沿），才会激活数据交换功能。

寻址参数

参数 说明

ID 请参见本地连接说明（由连接组态指定）。

R_ID 使用参数 R_ID，可以指定一个发送和接收指令对：发送端和接收端的指令中的

参数 R_ID 必须相互匹配。

据此，通过同一个逻辑连接，可以实现多个指令对之间的通信。

• R_ID 的格式必须为：DW#16#wxyzWXYZ。
• 对于当前连接来说，R_ID 中指定的逻辑连接指令需唯一。

利用寻址参数“ID”确定使用哪个伙伴来交换数据。这将引用发送或接收数据所使用的连接。

• 可以调用具有同一 ID 的多个 S7 通信指令（例如，两个 PUT 指令）。在这种情况下，指

令按顺序处理，这意味着数据会在同一连接上连续传输。

• 可为同一伙伴设置并使用多个连接。具有不同 ID 的 S7 通信指令在多个连接上并行处理。 

说明

寻址参数 ID 和 R_ID
在运行期间，可以重新分配地址参数 ID  和 R_ID。前一个作业结束后，都会对每个新作业验

证新参数。

使用以下选项，可以减少背景数据块的数量，进而减少必需的工作存储器：

1. 借助变量 ID，通过单个背景数据块，可以使用多个连接。

2. 使用变量 R_ID，对于单个背景的单个作业，可以为其定义多个发送和接收指令对。

3. 可以组合使用情景 1 和情景 2.
请注意，在上一个作业完成之后，新参数才会生效。激活发送操作时，发送端指令内的参数 
R_ID 必须与接收端的对应指令参数相匹配。

指令
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状态参数 
使用状态参数，可以监视指令是否已经正确地完成自己的任务，或者，该指令是否仍处于运

行状态。状态参数也可以用来显示错误。

说明

状态参数仅在一个循环之内有效。即，从当前调用开始后的第一条命令到下一次调用开始之

前。因此，每一个指令循环之后，都必须对这些参数进行求值。

发送和接收参数

对于双端组态通信指令 
• 发送端和接收端所使用的 SD_i 和 RD_i 参数的数量必须相匹配。

• 发送端和接收端彼此协同工作的参数 SD_i 和 RD_i 的数据类型也必须相互匹配。

• 参数 SD_i 所表示的数据发送量不得超出 RD_i 所定义的范围（不适用于 "BSEND 
(页 5137)" / "BRCV (页 5140)"）。RD_i 参数的数据大小必须相同（“BSEND”/“BRCV”除外）。

如果违反了上面的规则， 则会以 ERROR = 1 和 STATUS = 4 的方式来表示。

说明

提供发送和接收参数  
使用 VARIANT 数据类型时，任何时候调用通信指令，都必须始终提供发送和接收参数。例

如，不能在启动时提供通信指令的发送参数，也不能仅在循环操作中触发发送作业。

用户数量的容量

使用“USEND (页 5128)”、“URCV (页 5130)”、“GET (页 5115)”和“PUT (页 5121)”指令

时，待传送的数据量不得超过所定义的用户数据大小。用户数据的 大容量取决于：

• 所使用的指令

• 通信伙伴。

指令
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对于带有 1 至 4 个变量的指令，可以确保的用户数据 小容量见下表：

指令 伙伴：S7-300 伙伴：S7-400 伙伴：S7-1200 伙伴：S7-1500
PUT / GET 160 个字节 400 个字节 160 个字节 880 个字节

USEND / URCV 160 个字节 440 个字节 - 920 个字节

BSEND / BRCV 32768/65534 
个字节

65534 个字节 - • 具有标准访问

的 65534 个
字节

• 具有优化访问

的 65535 个
字节

关于用户数据容量的详细信息，请参见相应 CPU 的技术数据。

准确的用户数据容量

如果上述用户数据容量不够的话，可以如下定义用户数据的 大字节长度：

首先，从下表中读取对于通信有效的数据块大小：

本地 CPU 远程 CPU 以字节为单位的数据块大小

S7-1200 任意 240
S7-1500
 

S7-300 240
S7-400 480
S7-1200 240
S7-1500 960

使用该值，从下表中读出可能的 大用户数据长度（以字节为单位）作为所用参数的总数量。

即使是区 SD_i、RD_i， 和 ADDR_i 的长度，也同样适用。 

指令
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对于每个非偶数长度取值范围，允许的用户数据 大长度都将减少 1 字节。

  所使用的 SD_i、RD_i、ADDR_i 参数的数量

数据块大小 指令 1 2 3 4
240 (S7-300) PUT/GET/

USEND
160 - - -

240（S7-300，通

过集成的接口）

PUT 212 - - -
GET 222 - - -
USEND 212 - - -

240 (S7-400) PUT 212 196 180 164
GET 222 218 214 210
USEND 212 - - -

480 (S7-400) PUT 452 436 420 404
GET 462 458 454 450
USEND 452 448 444 440

240 (S7-1200) PUT 212 196 180 164
GET 222 218 214 210

960 (S7-1500) PUT 932 916 900 884
GET 942 938 934 930
USEND 932 928 924 920

GET：从远程 CPU 读取数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“GET”，可以从远程 CPU 读取数据。

在控制输入 REQ 的上升沿启动指令：

• 要读出的区域的相关指针 (ADDR_i) 随后会发送给伙伴 CPU。伙伴 CPU 则可以处于 RUN 模
式或 STOP 模式。

• 伙伴 CPU 返回数据：

– 如果回复超出 大用户数据长度，那么将在 STATUS 参数处显示错误代码“2”。
– 下次调用时，会将所接收到的数据复制到已组态的接收区 (RD_i) 中。 

• 如果状态参数 NDR 的值变为“1”，则表示该动作已经完成。 

指令
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只有在前一读取过程已经结束之后，才可以再次激活读取功能。如果读取数据时访问出错，

或如果未通过数据类型检查， 则会通过 ERROR 和 STATUS 输出错误和警告。

“GET”指令不会记录伙伴 CPU 上所寻址到的数据区域中的变化。 

使用指令的要求

• 已在伙伴 CPU 属性的“保护”(Protection) 保护中激活“允许借助 PUT/GET 通信从远程伙

伴访问”(Permit access with PUT/GET communication from remote partner) 函数。

• 使用“GET”指令访问的块是通过访问类型“标准”创建的。

• 请确保由参数 ADDR_i 和 SD_i 定义的区域在数量、长度和数据类型等方面都匹配。 
• 待读取的区域（ADDR_i 参数）不能大于存储数据的区域（RD_i 参数）。

参数

下表列出了“GET”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

控制参数 request，在上升沿时激活数

据交换功能。

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

用于指定与伙伴 CPU 连接的寻址参数。

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR： 
• 0：作业尚未开始或仍在运行。

• 1：作业已成功完成。

ERROR
 

Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR 和 STATUS，错误代

码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

– 0000H：既无警告也无错误

– <> 0000H：警告，详细信息请参

见 STATUS 。
• ERROR=1

出错。STATUS 提供了有关错误类型

的详细信息。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ADDR_1 InOut REMOTE I、Q、M、D
 

指向伙伴 CPU 上待读取区域的指针。

指针 REMOTE 访问某个数据块时，必须

始终指定该数据块。 
示例：P#DB10.DBX5.0 字节 10。

ADDR_2 InOut REMOTE
ADDR_3 InOut REMOTE
ADDR_4 InOut REMOTE
RD_1 InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向本地 CPU 上用于输入已读数据的区

域的指针。RD_2 InOut VARIANT
RD_3 InOut VARIANT
RD_4 InOut VARIANT

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS
下表列出了关于由指令“GET”通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

0 25 已开始通信。作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如：电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

1 2 • 接收到伙伴设备的否定应答。该功能无法执行。

• 远程站的响应超出了用户数据的 大长度（参见“有关 S7 通信指令的有用信息 
(页 5111)”）。

• 伙伴 CPU 上的访问保护已激活。在 CPU 设置中禁用访问保护。

1 4 指向数据存储 RD_i 的指针出错：

• 参数 RD_i 和 ADDR_i 的数据类型彼此不兼容。

• RD_i 区域的长度小于待读取的 ADDR_i 参数的数据长度。

1 8 访问伙伴 CPU 时出错。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5117



ERROR STATUS
（十进制）

说明

1 20 • 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业当前正在执行，但优先级较低（首次调用）。

1 W#16#80
C3

（仅 S7-1500）
• 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业当前正在执行，但优先级较低（首次调用）。

说明

数据一致性

在初始化另一个作业之前，如果完整读取当前正使用的接收区域 RD_i 部分内容，将一致性

地接收数据。

示例

在以下示例中，通过 S7 连接在 CPU 1 中读取 CPU2 的数据记录。待发送数据记录的数据类

型为 INT。

要求

• 两个 S7-1500 系列的 CPU 通过 PROFINET 进行互连，但连接尚未组态。

• 通过“<CPU> > 属性 > 保护”(<CPU> > Properties > Protection) 下的低保护级别，确保可以

对 CPU 进行读写访问。

• 可通过指令 PUT/GET 进行访问。

CPU 1 中的程序

在全局数据块中，创建 6 个变量存储“GET”数据。

指令
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在全局数据块中，创建 1 个变量存储待接收的数据记录。 

程序段 1：互连“GET”指令的参数，如下所示：

程序段 2：保存 GET 的错误状态，如下所示。

程序段 3：保存 GET 的成功状态，如下所示。

GET 的组态

要互连输入参数 ID，可通过“属性 > 组态”(Properties > Configuration) 打开指令“GET”的向

导。 

指令
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执行以下连接设置：

区域 设置

端点 选择通信伙伴。 
系统将自动输入剩余的连接数据。将自动创建一个 S7 
连接，并在输入参数 ID 处输入该标识符。

激活 确保与 CPU 1 间的连接激活。

CPU 2 中的程序

在全局数据块中，创建 1 个变量存储待发送的数据记录。 

在数据块的“属性 > 特性”(Properties > Attributes) 中，禁用优化块访问。

GET 的操作特性

输入参数 REQ（“start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“GET”。该指令将调用连接数据，

并与 S7 连接的通信伙伴进行数据通信。为此，S7 连接的标识符将存储在输入参数 ID 中。 
通过参数 ADDR_1，识别待发送 CPU 2 数据记录的存储位置（“myValue”）。系统将读取输

出数据记录（“myValue”），并在参数 RD_1 处输入识别的存储位置（“readValue”）。

执行成功时，输出参数 NDR（“done”）处的信号状态为“TRUE”，且输出参数 STATUS
（“status”）的值为“16#0000”。由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此成功状态将保存

在变量“memDoneStat”中。输出参数 ERROR（“error”）或变量“memErrStatus”用于指示处理

无错误。

指令
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有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)

PUT： 将数据写入远程 CPU (S7-1200, S7-1500)

说明

可使用“PUT”指令将数据写入一个远程 CPU。 
在控制输入 REQ 的上升沿启动指令：

• 写入区指针 (ADDR_i) 和数据 (SD_i) 随后会发送给伙伴 CPU。伙伴 CPU 则可以处于 RUN 模
式或 STOP 模式。

• 从已组态的发送区域中 ((SD_i) 复制了待发送的数据。伙伴 CPU 将发送的数据保存在该数

据提供的地址之中，并返回一个执行应答。 
• 如果没有出现错误，下一次指令调用时会使用状态参数 DONE = "1" 来进行标识。上一作

业已经结束之后，才可以再次激活写入过程。

如果写入数据时访问出错，或如果未通过执行检查，则会通过 ERROR 和 STATUS 输出错误和

警告。

使用指令的要求

• 已在伙伴 CPU 属性的“保护”(Protection) 保护中激活“允许借助 PUT/GET 通信从远程伙

伴访问”(Permit access with PUT/GET communication from remote partner) 函数。

• 使用“PUT”指令访问的块是通过访问类型“标准”创建的。

指令
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• 请确保由参数 ADDR_i 和 SD_i 定义的区域在数量、长度和数据类型等方面都匹配。 
• 待写入区域（ADDR_i 参数）必须与发送区域（SD_i 参数）一样大。

参数

下表列出了“PUT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

控制参数 request，在上升沿时激活数据

交换功能。

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

用于指定与伙伴 CPU 连接的寻址参数。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 
• 0：作业未启动，或者仍在执行之中

• 1：作业已执行，且无任何错误。

ERROR
 

Output
 

BOOL
 

I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR 和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

– 0000H：既无警告也无错误

– <> 0000H：警告，详细信息请参

见 STATUS。
• ERROR=1

出错，有关该错误类型的详细信息，

请参见 STATUS。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ADDR_1 InOut REMOTE I、Q、M、D 指向伙伴 CPU 上用于写入数据的区域的指

针。

指针 REMOTE 访问某个数据块时，必须始

终指定该数据块。 
示例：P#DB10.DBX5.0 字节 10。
传送数据结构（例如 Struct、 Array）
时，参数 ADDR_i 处必须使用以下数据类

型。

• 对于所有固件版本的 S7-1200 CPU 和
固件版本为 V2.8.2 的 S7-1500 CPU：
BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT 或 REAL

• 固件版本小于 V2.8.2 的 S7-1500-
CPU：CHAR

注：因此，自固件版本 V2.8.2 起，用户可

以从 S7-300、S7-400 和 S7-1200 CPU 将
包含“PUT”的程序传输到 S7-1500 CPU。

ADDR_2 InOut REMOTE
ADDR_3 InOut REMOTE
ADDR_4 InOut REMOTE

SD_1 InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向本地 CPU 上包含要发送数据的区域的

指针。

仅允许 BOOL  数据类型（不允许：位数

组、BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL）。

以下情况适用于固件版本低于 V2.8.2 的 
S7-1500 CPU：传送数据结构（例如 
Struct、 Array）时，参数 SD_i 处必须使

用数据类型 CHAR。
注：因此，自固件版本 V2.8.2 起，用户可

以从 S7-300、S7-400 和 S7-1200 CPU 将
包含“PUT”的程序传输到 S7-1500 CPU。

SD_2 InOut VARIANT
SD_3 InOut VARIANT
SD_4 InOut VARIANT

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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ERROR 和 STATUS 参数

下表列出了关于由 "PUT" 指令的参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

0 25 已开始通信。作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）。

• 链路断开（如电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）。

• 尚未与伙伴建立连接。

1 2 • 伙伴 CPU 的否定应答。该功能无法执行。

• 未授予对伙伴 CPU 的访问权限。在 CPU 设置中激活访问。

1 4 指向数据存储的指针出错：

• 参数 SD_i 和 ADDR_i 的数据类型彼此不兼容。

• SD_i 区域的长度大于待写入的 ADDR_i 参数的数据长度。

• 不能访问 SD_i。
• 已经超过了 大用户数据大小。

• 参数 SD_i 和 ADDR_i 的数量不一致。

1 8 访问伙伴 CPU 时出错（例如，数据块未加载或不受写保护）。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 20 • 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业当前正在执行，但优先级较低（首次调用）。

1 W#16#80C
3

（仅 S7-1500）
• 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业当前正在执行，但优先级较低（首次调用）。

数据一致性

发送操作激活之后（在 REQ 的上升沿），会从用户程序中复制要从发送区 SD_i 中发送的数

据。块调用之后，可以对这些区进行写操作，且不会破坏当前的发送数据。

说明

状态参数 DONE 的值变为“1”时，发送操作才算结束。

指令
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示例

在以下示例中，通过 S7 连接将 CPU 1 中的数据记录传送到 CPU 2 中。待发送数据记录的数

据类型为 INT。

要求

• 两个 S7-1500 系列的 CPU 通过 PROFINET 进行互连，但连接尚未组态。

• 通过“<CPU> > 属性 > 保护”(<CPU> > Properties > Protection) 下的低保护级别，确保可以

对 CPU 进行读写访问。

• 可通过指令 PUT/GET 进行访问。

CPU 1 中的程序

在全局数据块中，创建 6 个变量存储“PUT”数据。

在全局数据块中，创建 1 个变量存储待发送的数据记录。 

程序段 1：互连“PUT”指令的参数，如下所示：

指令
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程序段 2：保存 PUT 的错误状态，如下所示。

程序段 3：保存 PUT 的成功状态，如下所示。

PUT 的组态

要互连输入参数 ID，可通过“属性 > 组态”(Properties > Configuration) 打开指令“PUT”的向

导。 
执行以下连接设置：

区域 设置

端点 选择通信伙伴。 
系统将自动输入剩余的连接数据。将自动创建一个 S7 
连接，并在输入参数 ID 处输入该标识符。

激活 确保与 CPU 1 间的连接激活。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5126 编程和操作手册, 11/2022



CPU 2 中的程序

在全局数据块中，创建 1 个变量存储待接收的数据记录。

在数据块的“属性 > 特性”(Properties > Attributes) 中，禁用优化块访问。

PUT 的操作特性

输入参数 REQ（“start”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“PUT”。该指令将调用连接数据，

并与 S7 连接的通信伙伴进行数据通信。为此，S7 连接的标识符将存储在输入参数 ID 中。 
通过参数 SD_1，识别待发送 CPU 1 数据记录的存储位置（“writeValue”）。通过参数 
ADDR_1，识别 CPU 2 中数据记录的存储位置（“myValue”）。传送数据记录（“writeValue”）
并在 CPU 2 的存储位置（“myValue”）进行指示。

执行成功时，输出参数 DONE（“done”）处的信号状态为“TRUE”，且输出参数 STATUS
（“status”）的值为“16#0000”。由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此成功状态将保存

在变量“memDoneStat”中。输出参数 ERROR（“error”）或变量“memErrStatus”用于指示处理

无错误。

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令
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参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)

其它 (S7-1200, S7-1500)

USEND： 非协调式发送数据 (S7-1500)

说明

"USEND" 指令将数据发送至 "URCV (页 5130)" 类型的远程伙伴指令。在发送过程中，无需与

伙伴指令协同工作。这意味着，数据传输无需伙伴指令的应答。

激活一个发送操作之后（在 REQ 的上升沿），将从用户程序中复制要从发送区 SD_i 中发送

的数据。调用该指令之后，可以再次写入这些发送区，而不会破坏当前的发送数据。

将状态参数 DONE  的值设置为“1”，表示发送操作已经成功完成。

参数

下表列出了“USEND”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

控制参数 request，在上升沿时激活数据交

换功能。

ID Input CONN_PRG I、Q、M、D、L、
P 或常量

用于指定与伙伴 CPU 连接的寻址参数。

R_ID Input CONN_R_ID I、Q、M、D、L 或
常量

用于定义指令对“USEND”和“URCV”的寻址参

数 R_ID。
另请参见“有关 S7 通信指令的有用信息 
(页 5111)”

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1：作业已执行，且无任何错误。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR
 

Output
 

BOOL
 

I、Q、M、D、L
 

状态参数

• 0：既无警告也无错误。

• 1：出错。STATUS 提供了有关错误类型

的详细信息。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

请参见表格“ERROR 和 STATUS 参数”。

SD_i (1≤ i ≤4) InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向第 i 个发送区的指针。

 仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使用：

位数组），BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL 或 STRUCT。
SD_i 参数的 大用户数据大小取决于伙伴 
CPU（“URCV”指令）以及所使用的参数数

量。 
更多信息，请参见“有关 S7 通信指令的有

用信息 (页 5111)”

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

0 25 已开始通信。作业正在处理。

1 1 发生通信故障。可能的原因：

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如：电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

1 4 • 发送区指针 SD_i 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

• 已经超过了 大用户数据长度。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 18 R_ID 参数中的值已存在于 ID 参数中指定的连接中（对于连接，R_ID 值必须唯一）。

指令
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ERROR STATUS
（十进制）

说明

1 20 • 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低（首次调用）。

1 W#16#80
C3

（仅 S7-1500）
• 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业当前正在执行，但优先级较低（首次调用）。

示例

相关示例，请参见“USEND 和 URCV 的编程示例 (页 5132)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

URCV： 非协调式接收数据 (S7-1500)

说明

"URCV" 指令能够以异步方式接收 "USEND (页 5128)" 类型的远程伙伴指令发送的数据，并将

数据复制至已经组态的接收区内。

若输入 EN_R 的值为逻辑值 1，则表明该指令已经准备就绪可以接收数据。将 EN_R 设置为 0，
可以取消处于活动状态的作业。

接收数据区可以使用参数 RD_1 至 RD_4 进行引用。由参数 RD_i/RD_1 和 SD_i/SD_1（与相

关伙伴指令“USEND (页 5128)”一起）所定义的区域必须在数量和长度方面相匹配。

状态参数 NDR  的值设置为逻辑值 "1" 时，表明复制操作已经成功完成。如果状态参数 NDR  
变为“1”，则表明接收区 (RD_i) 内有新接收的数据。新的块调用可能导致新接收数据覆盖掉

这些数据。为了防止这种现象，需要将 EN_R 的值设置为 0 来调用 "URCV"（例如，在循环块

处理期间），直到处理完已接收的数据。

指令
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参数

下表列出了“URCV”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

控制参数 enabled to receive，若其输入已置

位，则表明已经准备好接收。

ID Input CONN_PR
G

I、Q、M、D、L、
P 或常量

用于指定与伙伴 CPU 连接的寻址参数。

R_ID Input CONN_R_I
D

I、Q、M、D、L 或
常量

寻址定义指令对“USEND”和“URCV".”的参数

另请参见“有关 S7 通信指令的有用信息 
(页 5111)”

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：作业尚未开始或仍在运行。

• 1：作业已成功完成。

ERROR
 

Output
 

BOOL
 

I、Q、M、D、L
 

状态参数

• 0：既无警告也无错误

• 1：出错，有关该错误类型的详细信息，请

参见 STATUS。
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

请参见表格“ERROR 和 STATUS 参数”。

RD_i (1≤ i ≤4) InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向第 i 个接收区的指针：

 仅允许使用 BOOL 数据类型（不允许使用：位

数组），BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL 或 STRUCT。
更多信息，请参见“有关 S7 通信指令的有用

信息 (页 5111)”

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS 
（十进制）

说明

0 9 警告： 近接收的数据将覆盖早期接收的数据。

0 11 警告：接收的数据正在处理中，但其优先级较低（在将数据复制到接收区域时可能会

出错）。

指令
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ERROR STATUS 
（十进制）

说明

0 25 已开始通信。作业正在处理。

1 1 发生通信故障。可能的原因：

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如：电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

1 4 接收区指针 RD_i 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 18 R_ID 参数中的值已存在于 ID 参数中指定的连接中（对于连接，R_ID 值必须唯一）。

1 19 通过相关的“USEND (页 5128)”指令发送数据与通过“URCV”将数据复制至接收区相比

速度更快。

1 20 • 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低（首次调用）。

1 W#16#80
C3

（仅 S7-1500）
• 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业当前正在执行，但优先级较低（首次调用）。

示例

相关示例，请参见“USEND 和 URCV 的编程示例 (页 5132)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

USEND 和 URCV 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将在 S7-1500 系列的两个 CPU 间创建一个 S7 连接。将一个字符串（数据类

型 STRING）从 CPU 1 发送到 CPU 2 中。且数据的传送无需通信伙伴应答。

指令
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要求

• 两个 S7-1500 系列的 CPU 通过 PROFINET 进行互连，并且组态了一个 S7 连接。

• “<CPU> > 属性 > 保护”(<CPU> > Properties > Protection) 中的低保护级别，可确保各 CPU 
可进行读写访问。

CPU 1 中的程序

创建以下变量，在全局数据块中进行存储 USEND 的数据：

创建函数块“SLI_FB_USEND”。在该函数中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“USEND”指令的参数，如下所示：

指令
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程序段 2：如果 USEND 出错，则保存状态信息，如下所示。

CPU 2 中的程序

创建以下变量，在全局数据块中进行存储 URCV 的数据：

创建函数块“SLI_FB_URCV”。在该函数中创建以下局部变量。

指令
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程序段 1：互连“URCV”指令的参数，如下所示：

程序段 2：如果 URCV 出错，则保存状态信息，如下所示。

指令
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分配通信连接

连接两个 CPU 的寻址参数和定义指令对的寻址参数必须一致。

• 在任何情况下，所组态 S7 连接中硬件 ID 的十六进制值都将存储到输入参数 ID
（“connectionID”）中。 
该硬件 ID 位于“连接”(Connections) 中的“网络视图”(Network view) 内。

• 在任何情况下，指令对的自选 ID（十六进制值，单位为字节）都将存储在输入参数 R_ID
（“instructionPair”）中。该标识符不得已分配给其它指令对。

CPU 1 的行为

输入参数 REQ（“start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“USEND”。之后，指令“USEND”将
输入参数 SD_1（“sendData”）中检测到的数据记录复制到 CPU 的工作存储器中。数据记录

成功复制后，输出参数 DONE（“#done”）中的信号状态为“TRUE”。由于输出参数的值仅在

有效时才显示，因此成功状态将保存在变量“done”中。

与输入参数 ID（“connectionID”）和 R_ID（“instructionPair”）相对应，CPU 2 中的指令

“URCV”将作为数据记录接收器（“sendData”），使用“HelloData”值进行寻址。数据将通过 S7 
连接继续传送，而无需再执行 USEND（“start”可设置为“FALSE”）。

输出参数 ERROR（“error”）或变量“memErrStatus”）可用于指示本示例中 USEND 的执行过

程是否出错。

CPU 2 的行为

CPU 2 通过 S7 连接接收 CPU 1 中的数据记录。与输入参数 ID（“connectionID”）和 R_ID
（“instructionPair”）相对应，指令“URCV 将”作为该数据记录的接收器。 

指令
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输入参数 EN_R（“start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“URCV”且准备就绪可以接收。指

令“URCV”将读取传送的数据记录，并将数据记录复制到输入参数 RD_1（“rcvData”）的数值

区域中。 
数据记录成功复制后，输出参数 NDR（“#done”）中的信号状态为“TRUE”。由于输出参数的

值仅在有效时才显示，因此成功状态将保存在变量“done”中。

输出参数 ERROR（“error”）或变量“memErrStatus”）可用于指示本示例中 URCV 的执行过程

是否出错。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

USEND： 非协调式发送数据 (页 5128)
URCV： 非协调式接收数据 (页 5130)

BSEND： 发送分段数据 (S7-1500)

说明

"BSEND" 指令将数据发送至 "BRCV (页 5140)" 类型的远程伙伴指令。对于已组态的 S7 连接

而言，这种类型的数据传送与所有其它通信指令相比，可以在通信伙伴之间传送更多数据。

在任何情况下，集成接口和 SIMATIC Net CP 的 大数据量均为 65534 字节（标准访问）或 
65535 字节（优化访问）。

功能描述

指定具有输入参数 R_ID 的指令对“BSEND”和“BRCV”。相关指令中的参数 R_ID 必须相同。 

指令
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调用该指令并且在控制输入 REQ 上检测到上升沿之后，就会激活该发送作业。调用“BSEND”
后，不在后台对其进行处理，这表示只能在用户程序中读取数据。 
要传送的数据区已经分段。各段独立地发送至伙伴。“BRCV (页 5140)”收到每一段后，伙伴

将确认该段。如果数据已分段，则必须多次调用“BSEND”，直到所有段均已传送完。

待发送数据的数据区域通过 SD_1 指定。为了确保数据一致性，只能在当前发送操作完成后

写入当前正在使用的发送区域 SD_1 的一部分。这种情况下，状态参数 DONE 的值将变为“1”。
根据作业的不同，可以使用 LEN 指定发送数据的长度。如果 LEN =“0”，那么将发送所有通过 
SD_1 参数寻址的数据。

如果控制输入 R 出现了上升沿，则当前的发送过程会被中止。

由于使用了异步数据传送，只有在伙伴指令调用对先前的数据进行访存之后，才能启动新的

数据传送操作。数据采集完成后，伙伴指令“BRCV”中的状态参数“NDR”将置位。

说明

移植 S7-400 用户程序

S7-400 CPU 将参数 SD_1 解释为指针而非数据区域。 
对于 S7-1500，LEN 不能超出 SD1 区域。但在 S7-400 中，可以超出。建议：将参数 LEN 的
大大小（对于集成接口，为 65534 字节）用作参数 SD_1 中数据区域大小。

参数

下表列出了“BSEND”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

控制参数 request，在上升沿时激活数据交换功

能

R Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

控制参数 reset，在上升沿时激活当前数据交换

的中止操作

ID Input CONN_PR
G

I、Q、M、D、L、
P 或常量

用于指定与伙伴 CPU 连接的寻址参数。

R_ID Input CONN_R_I
D

I、Q、M、D、L 或
常量

寻址定义指令对“BSEND”和“BRCV (页 5140)”的
参数。

另请参见“有关 S7 通信指令的有用信息 
(页 5111)”

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

SD_1 InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向发送区的指针

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相同。

LEN InOut WORD I、Q、M、D、L 要发送的数据块的长度（字节）。

如果 LEN =“0”，SD_1 将发送所有数据。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1：作业已执行，且无任何错误。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：既无警告也无错误。

• 1：出错，有关该错误类型的详细信息，请参

见 STATUS。
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

请参见表格“ERROR 和 STATUS 参数”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS
下表列出了可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有“BSEND”的特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

0 25 已开始通信。作业正在处理。

1 1 发生通信故障。可能的原因：

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如：电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

1 2 伙伴指令的否定应答。指令无法执行。

1 3 ID 所指定的连接无法识别 R_ID ，或者仍然没有调用接收块。

1 4 • 发送区指针 SD_1 中的数据长度或数据类型错误。

• LEN 的值大于 SD_1 区域。

1 5 已经执行复位请求。

1 6 伙伴指令处于 DISABLED  状态（EN_R  的值为 "0"）。也检查“BRCV (页 5140)”的输入

参数是否与“BSEND”相一致。

指令
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ERROR STATUS
（十进制）

说明

1 7 从上次数据传送后，“BRCV (页 5140)”伙伴指令再无调用过。

1 8 访问用户内存中的远程对象被拒绝：相关“BRCV (页 5140)”的目标范围过小。

 “BRCV (页 5140)”的输出参数报告 ERROR = 1、STATUS = 4 或 ERROR = 1、STATUS = 10。
1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 18 R_ID  已经存在于连接之中。

1 20 • 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低（首次调用）。

1 W#16#8
0C3

（仅 S7-1500）
• 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业当前正在执行，但优先级较低（首次调用）。

示例

相关示例，请参见“BSEND 和 BRCV 的编程示例 (页 5143)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

BRCV： 接收分段数据 (S7-1500)

说明

"BRCV" 指令接收来自远程伙伴且类型为 "BSEND (页 5137)" 的指令发出的数据。相关指令中

的参数 R_ID 必须相同。

使用“1”作为控制输入 EN_R 的值来调用该指令之后，该指令即准备就绪可以接收数据 (STATUS 
= 25)。将 EN_R 设置为 0，可以取消处于活动状态的作业。

大接收区由 RD_1 指定。在控制输入 EN_R 中的值为 1 时再次调用该块之前，如果对当前

所用的 RD_1 接收区进行了完整评估，则将接收到相同的数据。

每接收到一个数据段后，都会向伙伴指令发送一个应答。如果存在多个数据段，则需要多次

调用“BRCV”，直到接收到所有数据段。STATUS = 17 指示数据异步接收。当前接收的数据量

保存在参数 LEN 中。操作期间 RD_1 参数必须保持不变。

指令
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状态参数 NDR  的值为“1”时，表示已经成功地接收了所有数据段。在使用 EN_R=1 进行下一

次调用之前，已经接收的数据会保存不变。

参数

下表列出了“BRCV”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

控制参数 enabled to receive，若其输入已

置位，则表明已经准备好接收。

ID Input CONN_PRG I、Q、M、D、L、
P 或常量

用于指定与伙伴 CPU 连接的寻址参数。

R_ID Input CONN_R_ID I、Q、M、D、L 或
常量

寻址定义指令对“BSEND (页 5137)”和
“BRCV".”的参数

另请参见“有关 S7 通信指令的有用信息 
(页 5111)”

RD_1 InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向接收区的指针。

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相

同。

LEN InOut WORD I、Q、M、D、L 已接收的数据的长度（字节）。

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数

• 0：作业尚未开始或仍在运行。

• 1：作业已成功完成。

ERROR
 

Output
 

BOOL
 

I、Q、M、D、L
 

状态参数

• 0：既无警告也无错误

• 1：出错，有关该错误类型的详细信息，

请参见 STATUS。
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数

请参见表格“ERROR 和 STATUS 参数”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 ERROR 和 STATUS
下表列出了可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有“BRCV”的特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 17 警告：指令以异步方式接收数据。参数 LEN  显示已经接收的数据量（字节）。

0 25 已开始通信。作业正在处理。

1 1 发生通信故障。可能的原因：

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如：电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

1 2 功能无法运行（协议错误）

1 4 接收区指针 RD_1 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。已发送的数据块超过了

接收区的长度。

1 5 复位请求已经收到，传送未完成。

1 8 相关 "BSEND (页 5137)"内的访问错误：发送上一个有效数据段之后，将会报告 ERROR  
= 1 且 STATUS  = 4，或者 ERROR  = 1 且 STATUS  = 10。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 18 R_ID 参数中的值已存在于 ID 参数中指定的连接中（对于连接，R_ID 值必须唯一）。

1 20 • 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低（首次调用）。

1 W#16#80
C3

（仅 S7-1500）
• 已超出并行作业的 大数量。

• 该作业当前正在执行，但优先级较低（首次调用）。

示例

相关示例，请参见“BSEND 和 BRCV 的编程示例 (页 5143)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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BSEND 和 BRCV 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将在 S7-1500 系列的两个 CPU 间创建一个 S7 连接。使用 BSEND 和 BRCV，
可将数据记录从 CPU 1 发送到 CPU 2 中。但数据传送需要 BRCV 进行确认。

要求

• 两个 S7-1500 系列的 CPU 通过 PROFINET 进行互连，并且组态了一个 S7 连接。

• “<CPU> > 属性 > 保护”(<CPU> > Properties > Protection) 中的低保护级别，可确保各 CPU 
可进行读写访问。

CPU 1 中的程序

创建以下变量，在全局数据块中进行存储 BSEND 的数据：

为数据记录，创建以下 PLC 数据类型。

指令
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要进行数据传送，需基于所创建的 PLC 数据类型（“BSEND_User”），创建以下数据块。

创建函数块“SLI_FB_BSEND”。在其中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“BSEND”指令的参数，如下所示：

程序段 2：如果 BSEND 出错，则保存状态信息，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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CPU 2 中的程序

创建以下变量，在全局数据块中进行存储 BRCV 的数据：

为数据记录，创建以下 PLC 数据类型。

要进行数据传送，需基于所创建的 PLC 数据类型（“BSEND_User”），创建以下数据块。

创建函数块“SLI_FB_BSEND”。在其中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“BRCV”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 2：如果 BRCV 出错，则保存状态信息，如下所示。

分配通信连接

连接两个 CPU 的寻址参数和定义指令对的寻址参数必须一致。

• 在任何情况下，所组态 S7 连接中硬件 ID 的十六进制值都将存储到输入参数 ID
（“connectionID”）中。 
该硬件 ID 位于“连接”(Connections) 中的“网络视图”(Network view) 内。

• 在任何情况下，指令对的自选 ID（十六进制值，单位为字节）都将存储在输入参数 R_ID
（“instructionPair”）中。该标识符不得已分配给其它指令对。

指令
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CPU 1 的行为

与输入参数 ID（“connectionID”）和 R_ID（“instructionPair”）相对应，CPU 2 的指令“BRCV”
将作为数据记录（“SLI_plcDB_sendData_BSEND”）的接收器进行寻址。

输入参数 REQ（“start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“BSEND”。进行多次调用时，指令

“BSEND”将输入参数 SD_1（“SLI_plcDB_sendData_BSEND”）中检测到的数据记录分段传送到 
CPU 2 中输入参数 0（“maxLength”）的值“LEN”，将作为数据记录的长度。

数据记录 () 成功传送后，输出参数 DONE（“#done”）中的信号状态为“TRUE”。由于输出参

数的值仅在有效时才显示，因此成功状态将保存在变量“done”中。

输出参数 ERROR（“error”）或变量“memErrStatus”）可用于指示本示例中的执行过程是否出

错。

仅当 BRCV 调用获得之前的数据后，才能启动新的数据传送。

CPU 2 的行为

CPU 2 通过 S7 连接接收 CPU 1 中的数据记录（分段）。与输入参数 ID（“connectionID”）和 
R_ID（“instructionPair”）相对应，指令“BRCV 将”作为该数据记录的接收器。 
输入参数 EN_R（“start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“BRCV”且准备就绪可以接收。多

次调用后，指令“BRCV”将分段读取该数据记录，并将该数据保存在输入参数 RD_1
（“SLI_plcDB_rcvData_BRCV”）中。 

成功接收整个数据记录之后，输出参数 NDR（“#done”）的信号状态为“TRUE”。并通过输出

参数 LEN（“#length”），确定 BYTE 中实际传送的数据记录长度。仅当传送成功时，才显示

指令
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该值。之后，将检查“0”。由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此将在变量“done”中保存

“#done”的成功状态，在变量“readLength”中保存 BYTE 的长度。

输出参数 ERROR（“error”）或变量“memErrStatus”）可用于指示本示例中的执行过程是否出

错。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

BSEND： 发送分段数据 (页 5137)
BRCV： 接收分段数据 (页 5140)

4.1.6.2 开放式用户通信 (S7-1200, S7-1500)

数据的一致性 (S7-1200, S7-1500)

确保数据的一致性

在 S7-1500 模块系列中，可在操作过程中使用开放式用户通信指令更改参数。即便作业仍

在运行，系统也将立即使用更改后的参数。这两种操作都将导致数据不一致！为了避免数据

不一致，不建议在作业运行过程中更改参数。

指令
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TSEND_C：建立连接并发送数据 (S7-1200, S7-1500)

TSEND_C： 通过以太网发送数据 (S7-1200)

有效性

以下“TSEND_C”说明适用于 S7-1200 CPU 固件版本 V4.0 及更低版本。

说明

“TSEND_C”指令设置并建立 TCP 或 ISO-on-TCP 通信连接。设置并建立连接后，CPU 会自动保

持和监视该连接。参数 CONNECT 中指定的连接描述用于设置通信连接。

该指令异步执行且具有以下功能：

• 设置并建立通信连接：

通过 CONT=1 设置并建立通信连接。连接成功建立后，参数 DONE 将置位为“1”并持续一

个周期。CPU 进入 STOP 模式后，将终止现有连接并移除已设置的连接。要再次设置并建

立该连接，需要再次执行“TSEND_C”。有关可能的通信连接数量信息，请参见 CPU 的技

术规范。

• 通过现有通信连接发送数据：

通过参数 DATA 可指定发送区。这包括要发送数据的地址和长度。请勿在 DATA 参数中使

用数据类型为 BOOL 或 Array of BOOL 的数据区。如果在参数 DATA 中使用纯符号值，则 
LEN 参数的值必须为“0”。

• 在参数 REQ 中检测到上升沿时执行发送作业。使用参数 LEN 可指定通过一个发送作业发

送的 大字节数。发送数据（在参数 REQ 的上升沿）时，参数 CONT 的值必须为“1”才能

建立或保持连接。在发送作业完成前不允许编辑要发送的数据。如果发送作业成功执行，

则参数 DONE 将设置为“1”。参数 DONE 的信号状态“1”并不能确定通信伙伴已读取所发送

的数据。

• 终止通信连接：

参数 CONT 置位为“0”时，即使当前进行的数据传送尚未完成，也将终止通信连接。但如

果对“TSEND_C”使用了已组态连接，将不会终止连接。

将 COM_RST 参数设置为“1”时，可以随时重置当前建立的连接或当前数据传输。这会终止现

有通信连接并建立新连接。如果再次执行该指令时正在传送数据，可能会导致数据丢失。
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要在执行 (DONE = 1) 后再次启用“TSEND_C”，使用 REQ = 0 调用一次指令。

说明

编程连接时的技术支持

如果在程序块中选择通信指令 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 创建类型为 TCP、UDP 或 ISO-on-
TCP 的连接，并为这些连接分配参数，则可使用连接参数分配支持功能。 
在程序编辑器的巡视窗口中，可进行连接参数分配。

参数

下表列出了“TSEND_C”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 在上升沿启动发送作业。

CONT Input BOOL I、Q、M、D、L 控制通信连接：

• 0：断开通信连接

• 1：建立并保持通信连接

发送数据（在参数 REQ 的上升沿）时，参数 
CONT 的值必须为 TRUE 才能建立或保持连接。

LEN Input UINT I、Q、M、D、L 
或常量

要通过作业发送的 大字节数。如果在参数 
DATA 中使用纯符号值，则 LEN 参数的值必须

为“0”。
CONNECT InOut TCON_Param D 指向连接描述的指针

另请参见“AUTOHOTSPOT” 
DATA InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向发送区的指针，该发送区包含待发送数据

的地址和长度（ 大长度：8192 字节）。

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相

同。

COM_RST InOut BOOL I、Q、M、D、L 重新启动该指令：

• 0：不相关

• 1：该指令重新启动完成后，将导致现有连

接终止并建立一个新连接。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中

• 1：作业已执行，且无任何错误

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成

• 1：作业尚未完成。无法启动新作业。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：出错

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

BUSY、DONE 和 ERROR 参数

使用 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。参数 BUSY 表示作业正在

执行。使用参数 DONE，可以检查作业是否已成功执行完毕。如果在“ERROR”的执行过程中

出错，则置位参数 TSEND_C。错误信息通过参数 STATUS 输出。

下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERROR 说明

1 - - 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。出错原因在参数 STATUS 中指定。

0 0 0 未分配新作业。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS*
(W#16#...
)

说明

0 0000 作业已完成且未出错。

0 0001 已建立连接。

0 0003 已终止连接。

0 7000 未激活任何作业处理。

0 7001 • 开始执行作业

• 建立连接

• 等待连接伙伴

指令
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ERROR STATUS*
(W#16#...
)

说明

0 7002 已发送数据。

0 7003 正在终止连接。

0 7004 连接已建立并受到监视，当前无作业处理。

1 80A0 组错误，用于错误代码 80A1 和 80A2。
1 80A1 • 连接或本地端口已被用户使用。

• 通信错误：

– 尚未建立指定的连接。

– 正在终止指定的连接。无法通过此连接进行传送。

– 正在重新初始化接口。

1 80A2 系统正在使用本地端口。

1 80A3 正在尝试终止不存在的连接。

1 80A4 连接远程端点的 IP 地址无效，即它与本地伙伴的 IP 地址重复。

1 80A7 通信错误：在发送作业完成前已通过 COM_RST = 1 调用指令。

1 80AA 另一个块正在使用相同的连接 ID 建立连接。将在参数 REQ 的新上升沿重复作业。

1 80B2 CONNECT 参数指向通过属性“仅存储在装载内存中”(Only store in load memory) 生
成的某个数据块。

1 80B3 不一致的参数分配：组错误，用于错误代码 80A0 至 80A2、80A4、80B4 至 80B9。
1 80B4 使用协议类型 ISO on TCP (connection_type = B#16#12) 建立被动连接时 (active_est 

= FALSE)，以下一个或两个条件不满足：“local_tsap_id_len >= B#16#02”和/或
“local_tsap_id[1] = B#16#E0”。

1 80B5 连接类型 13 = UDP 仅支持建立被动连接。

1 80B6 连接描述数据块的 connection_type 参数存在参数分配错误。

1 80B7 在进行连接描述的数据块中，以下某个参数错误：block_length、
local_tsap_id_len、rem_subnet_id_len、rem_staddr_len、rem_tsap_id_len、
next_staddr_len。

1 8085 参数 LEN 大于所允许的 大值。

1 8086 参数 CONNECT 中的参数 ID 超出了允许范围。

1 8087 已达到连接的 大数；无法再建立更多连接。

1 8088 参数 LEN 的值与参数 DATA 中设置的接收区不匹配。

1 8089 CONNECT 参数没有指向某个数据块。

1 8091 超出 大嵌套深度。
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ERROR STATUS*
(W#16#...
)

说明

1 809A CONNECT 参数所指向的区域与连接描述信息的长度不匹配。

1 809B 连接描述中本地设备的 ID 与 CPU 不匹配。

1 80C3 • 所有连接资源均已使用。

• 具有该 ID 的块正在一个具有不同优先级的组中处理。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立连接。

• 由于连接路径中防火墙的指定端口未打开，无法建立连接。

• 接口正在接收新参数或正在建立连接。

• “TDISCON”指令当前正在删除已组态的连接。

• 正在通过调用 COM_RST= 1 终止所用的连接。

1 80C6 远程网络错误。远程伙伴无法访问。

1 8722 参数 CONNECT：源区域无效。数据块中不存在该区域。

1 873A 参数 CONNECT：无法访问连接描述（例如，数据块不存在）。

1 877F 参数 CONNECT：内部错误。

1 8822 参数 DATA：源区域无效，数据块中不存在该区域。

1 8824 参数 DATA：指针 VARIANT 存在区域错误。

1 8832 参数 DATA：数据块编号过大。

1 883A 参数 DATA：无法访问该数据区，例如，由于数据块不存在。

1 887F 参数 DATA：内部错误，例如，无效 VARIANT 引用。

1 893A 参数 ADDR：无法访问发送区（例如，由于数据块不存在）。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

说明

指令“TCON”、“TSEND”、“T_DIAG”和“TDISCON”的错误消息

指令“TSEND_C”在内部使用指令“TCON (页 5236)”、“TSEND (页 5254)”、“T_DIAG 
(页 5308)”、“T_RESET (页 5303)”和“TDISCON (页 5248)”。可通过 STATUS 参数输出这些

指令的错误消息。错误代码的含义在相应说明中进行了介绍。如果内部使用指令的相同错误

代码有不同的含义，那么“TSEND_C”的背景数据块可用于确定哪条指令输出了错误。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
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TSEND_C：建立连接并发送数据 (S7-1200, S7-1500)

有效性

“TSEND_C”指令可用于：

• 以太网

– CPU S7-1200 固件版本 V4.0 及以上版本和 CPU S7-1500
– 固件版本 V2.1 及以上版本的 CPU S7-1500：UDP 多播通信

– 固件版本自 V2.0 起的 CPU S7-1500 和指令版本自 V3.2 起的 TSEND_C：安全通信

• PROFIBUS
S7‑1500 的 FDL 连接（CM 1542‑5 V2.0 及以上版本且系统数据类型为 TCON_FDL）

说明

使用“TSEND_C”指令设置和建立通信连接。设置并建立连接后，CPU 会自动保持和监视该连

接。 
该指令异步执行且具有以下功能：

• 设置并建立通信连接

• 通过现有的通信连接发送数据

• 终止或重置通信连接

指令“TSEND_C”在内部使用通信指令“TCON”、“TSEND”、“T_DIAG”、“T_RESET”和“TDISCON”。

说明

编程连接时的技术支持

如果在程序块中选择通信指令 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 创建类型为 TCP、UDP、
ISO‑on‑TCP 或 FDL 类型的连接并分配参数，则可使用连接参数分配功能。在 S7-1500-CPU 固
件版本 V2.1 及更高版本中，可通过集成 PROFINET 接口进行 UDP 多播连接。

在程序编辑器的巡视窗口中，可进行连接参数分配。

指令
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设置并建立通信连接

通过 CONT=1 设置并建立通信连接。有关可能的通信连接数量信息，请参见 CPU 的技术规

范。参数 CONNECT 中指定的连接描述用于设置通信连接。可以使用以下连接类型：

• 设定连接（通过“TCON”描述连接结构）：

– TCP/UDP：通过 TCON_IP_v4 系统数据类型描述连接

– TCP 使用通过 TCON_IP_V4_SEC 或 TCON_QDN_SEC 系统数据类型描述的 secure 
communication 连接

– ISO-on-TCP：通过 TCON_IP_RFC 系统数据类型描述连接

– ISO：通过系统数据类型 TCON_ISOnative (CP 1543‑1 / CP 1545‑1) 描述连接

– 与 SMS 客户端的 Telecontrol 连接：通过 TCON_PHONE 系统数据类型描述连接

采用这种连接方式，站需要通过移动网络 CP 访问移动网络。

– S7‑1500 的 FDL 连接（CM 1542‑5 V2.0 及以上版本且系统数据类型为 TCON_FDL）
• 组态连接

– 通过 TCON_Configured 系统数据类型指定现有连接。

CPU 进入 STOP 模式后，将终止现有连接并移除已设置的连接。要再次设置并建立该连接，

需要再次执行“TSEND_C”。

通过现有的通信连接发送数据

在参数 REQ 中检测到上升沿时执行发送作业。如上所述，首先建立通信连接。

用户使用参数 DATA 指定发送区。这包括要发送数据的地址和长度。请勿在 DATA 参数中使

用数据类型为 BOOL 或 Array of BOOL 的数据区。使用参数 LEN 可指定通过一个发送作业发

送的 大字节数。如果在 DATA 参数中使用具有优化访问权限的发送区，LEN 参数值必须为

“0”。
在发送作业完成前不允许编辑要发送的数据。

终止和重置通信连接

参数 CONT 置位为“0”时，即使当前进行的数据传送尚未完成，也将终止通信连接。但如果对

“TSEND_C”使用了组态连接，将不会终止连接。

可随时通过将参数 COM_RST 设置为“1”来重置连接。这会终止现有通信连接并建立新连接。

如果此时正在传送数据，则可能会丢失数据。

指令
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参数

下表列出了“TSEND_C”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

在上升沿启动发送作业。 

CONT Input BOOL I、Q、M、D、L 控制通信连接：

• 0：断开通信连接。

• 1：建立并保持通信连接。

LEN Input UDINT I、Q、M、D、L 
或常量

可选参数（隐藏）

要通过作业发送的 大字节数。如果在 DATA 
参数中使用具有优化访问权限的发送区，LEN 
参数值必须为“0”。
对于 CM 1542-5 的 FDL 连接， 大长度为 
240 个字节。在此，需注意连接伙伴可处理的

大长度。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CONNECT InOut VARIANT D 指向连接描述结构的指针：

• 设定连接：

– 对于 TCP 或 UDP，使用 TCON_IP_v4 系
统数据类型。相关说明，请参见

“AUTOHOTSPOT”
– 对于采用 secure communication 的 

TCP，使用结构 TCON_IP_V4_SEC 或 
TCON_QDN_SEC。
相关说明，请参见“基于 
TCON_IP_V4_SEC 的连接参数”或“基

于 TCON_QDN_SEC 的连接参数”

– 对于 ISO-on-TCP，使用 TCON_IP_RFC 
系统数据类型。相关说明，请参见

“AUTOHOTSPOT”
– 对于 ISO，使用 TCON_ISOnative 系统

数据类型 (CP 1543‑1 / CP 1545‑1)。相

关说明，请参见“TCON (页 5240)”指
令。

– 连接 SMS 客户端时，可使用 
TCON_PHONE 系统数据类型。相关说

明，请参见“AUTOHOTSPOT”
– 使用 CM 1542‑5 进行 FDL 连接时，需

使用系统数据类型 TCON_FDL；请参见

“AUTOHOTSPOT”。
• 组态的连接：

– 对于现有连接，使用 
TCON_Configured 系统数据类型。相关

说明，请参见下文中的“已组态连接的

系统数据类型”。

DATA InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向发送区的指针，该发送区包含要发送数据

的地址和长度。

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相

同。

ADDR InOut VARIANT D UDP 需使用的隐藏参数。此时，将包含指向系

统数据类型 TADDR_Param 的指针。接收方的

地址信息（IP 地址和端口号）将存储在系统数

据类型为 TADDR_Param 的数据块中。

另请参见“远程通信伙伴 UDP 地址信息的结

构 (页 5292)”
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

COM_RST InOut BOOL I、Q、M、D、L 可选参数（隐藏）

重置连接：

• 0：不相关

• 1：重置现有连接。

COM_RST 参数通过“TSEND_C”指令进行求值

后将被复位，因此不应静态互连。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：发送作业尚未启动或仍在进行。

• 1：发送作业已成功执行。此状态将仅显示

一个周期。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：发送作业尚未启动或已完成。

• 1：发送作业尚未完成。无法启动新发送作

业。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：建立连接、传送数据或终止连接时出

错。

由于“TSEND_C”指令或在内部使用的通信指令

出错，可置位输出参数 ERROR。
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态（参见“参数 ERROR 和 STATUS”

说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

REQ、CONT  和  COM_RST 参数

“TSEND_C”指令的参数 CONT 控制连接的建立，而与 REQ 参数无关。CONT 参数的行为部分

取决于使用的是设定连接还是组态连接：

• CONT =“0”时：未发送数据（与使用的是设定连接还是组态连接无关）。

• CONT 的值从“0”变为“1”时：

– 对于设定连接，通过“TCON”建立连接。

– 对于组态连接，通过“T_DIAG”检查连接。
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• CONT =“1”时：

– 只要未发送数据 (REQ=“0”)，就会通过“T_DIAG”检查连接。

– 如果在内部使用的通信指令报告不存在连接端点，则将通过“TCON”自动重建连接。

• CONT 的值从“1”变为“0”时：

– 对于设定连接，通过“TDISCON”终止连接。

– 对于组态连接，通过“T_RESET”重置连接。

参数 COM_RST 在从“0”变为“1”时会重置连接：

• 如果已建立了连接，将通过“T_RESET”重置（与使用的是设定连接还是组态连接无关）。

• 如果未建立连接，该参数设置将不起作用。

参数 REQ 和 COM_RST 仅在 CONT 设置为“1”时才有效。下表列出了参数 REQ、CONT 和 
COM_RST 之间的关系：

REQ CONT COM_
RST

指令的状态 说明

不相关 0 不相关 尚未执行 无任何作业处于激活状态 (STATUS = 7000)。
不相关 0 不相关 初始化 正在终止连接。指令正在重置中。

不相关 0 > 1 不相关 连接建立 正在建立连接。尚未传送数据。

0 1 0 已建立连接 连接已建立并使用指令“T_DIAG”进行监视。

不相关 1 0 > 1 已建立连接 连接由“T_RESET”暂时中断并重置。

0 > 1 1 0 已建立连接 指令启动发送。

不相关 1 0 > 1 正在发送数据 数据传送中断。正在重置连接。

组态连接的系统数据类型

对于 CONNECT 参数的组态连接，请使用以下结构的 TCON_Configured 进行连接描述。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 … 
1

InterfaceID HW_ANY - 本地接口的硬件标识符（值范围：0 到 65535）。

2 … 
3

ID CONN_OUC - 引用该连接（值范围：1 到 4095）。

输入现有连接的连接 ID。
4 ConnectionType BYTE - 连接类型

对于组态连接，选择 254（十进制）。

指令
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说明

出于兼容性考虑，参数 InterfaceID 和 ConnectionType 将作为 TCON_Configured 连接描述结

构的一部分。这些参数不会影响连接参数的分配；仅在进行连接参数分配时，会对连接 ID 的
参数 ID 进行评估。

BUSY、DONE 和 ERROR 参数

使用 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。参数 BUSY 表示作业正在

执行。使用参数 DONE，可以检查发送作业是否已成功执行完毕。如果在“ERROR”的执行过

程中出错，则置位参数 TSEND_C。错误信息通过参数 STATUS 输出。

下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

DONE BUSY ERROR 说明

0 0 0 指令尚未执行（REQ 参数无上升沿）。

0 1 0 指令正在执行，并调用内部使用的通信指令。

1 0 0 发送作业已成功完成。“0000”将在 STATUS 参数中输出。DONE =“1”将仅显示一

个周期。

0 0 1 指令执行或处理期间的中间步骤因错误而终止。如果由于内部使用的通信指令

导致后续错误，将显示在处理期间发生的第一个错误。此状态将仅显示一个周

期。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS*
(W#16#...
)

说明

0 0000 发送作业已成功执行。

0 0001 通信连接已建立。

0 0003 通信连接已关闭。

0 7000 未执行任何活动的发送作业；未建立任何通信连接。

0 7001 连接建立的初次调用。

0 7002 当前正在建立连接（与 REQ 无关）

0 7003 正在终止通信连接。

0 7004 通信连接已建立并且正在受到监视。没有正在执行的发送作业。

指令
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ERROR STATUS*
(W#16#...
)

说明

0 7005 正在进行数据传送。

1 80A1 • 连接或本地端口已被用户使用。

• 通信错误：

– 尚未建立指定的连接。

– 正在终止指定的连接。

无法通过此连接进行传送。

– 正在重新初始化接口。

1 80A3 嵌套的“T_DIAG”指令报告连接已关闭。

1 80A4 远程连接端点的 IP 地址无效，或者与本地伙伴的 IP 地址重复。

1 80A7 通信错误：在发送作业完成前已通过 COM_RST = 1 调用指令。

1 80AA 另一个块正在使用相同的连接 ID 建立连接。将在参数 REQ 的新上升沿重复作业。

1 80B3 • 使用协议类型 UDP 时，ADDR 参数不包含任何数据。

• 连接描述错误

• 本地端口已用于其它连接描述中。

1 80B4 使用 ISO-on-TCP 协议选项 (connection_type = B#16#12) 建立被动连接 (active_est 
= FALSE) 时，违反了以下一个或两个条件： 
• local_tsap_id_len >= B#16#02
• local_tsap_id[1] = B#16#E0

1 80B5 连接类型 13 = UDP 仅支持建立被动连接。

1 80B6 连接描述数据块的 connection_type 参数存在参数分配错误。

1 80B7 • 系统数据类型 TCON_Param：

在进行连接描述的数据块中，以下某个参数错误：block_length、
local_tsap_id_len、rem_subnet_id_len、rem_staddr_len、rem_tsap_id_len、
next_staddr_len。

• 系统数据类型 TCON_IP_V4 和 TCON_IP_RFC：
伙伴端点的 IP 地址已设置为 0.0.0.0。

1 8085 参数 LEN 大于所允许的 大值。

1 8086 参数 CONNECT 中的参数 ID 超出了允许范围。

1 8087 已达到连接的 大数；无法再建立更多连接。

1 8088 参数 LEN 的值与参数 DATA 中设置的接收区不匹配。

1 8089 • CONNECT 参数没有指向某个数据块。

• CONNECT 参数未指向连接描述。

• 对于选定的连接类型，手动创建的连接描述结构错误。

指令
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ERROR STATUS*
(W#16#...
)

说明

1 8091 超出 大嵌套深度。

1 809A CONNECT 参数所指向的区域与连接描述信息的长度不匹配。

1 809B InterfaceID 无效：

• 没有指向本地 CPU 接口或 CP。
• 如果正在使用连接参数分配，则该值不能为 0。
• 使用的 TCON_xxx 结构中不得包含值 0。参见“TCON：建立通信连接 (页 5240)”
• TCON_QDN 或 TCON_QDN_SEC 需要已组态的 DNS 服务器。

1 80C3 • 所有连接资源均已使用。

• 具有该 ID 的块正在一个具有不同优先级的组中处理。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立连接。

• 由于连接路径中防火墙的指定端口未打开，无法建立连接。

• 接口正在接收新参数或正在建立连接。

• “TDISCON (页 5248)”指令当前正在删除已组态的连接。

• 正在通过调用 COM_RST =1 终止所用的连接。

• 连接伙伴处暂时无可用的接收资源。连接伙伴尚未就绪，无法接收。

1 80C5 • 通信伙伴终止连接。

• 远程连接伙伴的 LSAP 未释放

1 80C6 网络错误：

• 远程伙伴无法访问。

• PROFIBUS 物理断开

1 8722 参数 CONNECT：源区域无效。数据块中不存在该区域。

1 873A 参数 CONNECT：无法访问连接描述（例如，由于数据块不存在）。

1 877F 参数 CONNECT：内部错误。

1 8822 参数 DATA：源区域无效，数据块中不存在该区域。

1 8824 参数 DATA：指针 VARIANT 存在区域错误。

1 8832 参数 DATA：数据块编号过大。

1 883A 参数 DATA：无法访问该数据区，例如，由于数据块不存在。

1 887F 参数 DATA：内部错误，例如，无效 VARIANT 引用。

1 893A 参数 ADDR：无法访问发送区（例如，由于数据块不存在）。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令
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说明

指令“TCON”、“TSEND”、“T_DIAG”、“T_RESET”和“TDISCON”的错误消息

指令“TSEND_C”在内部使用指令“TCON”、“TSEND (页 5254)”、“T_DIAG (页 5308)”、
“T_RESET (页 5303)”和“TDISCON (页 5248)”。可通过 STATUS 参数输出这些指令的错误消

息。错误代码的含义在相应说明中进行了介绍。如果内部使用指令的相同错误代码有不同的

含义，那么“TSEND_C”的背景数据块可用于确定哪条指令输出了错误。

示例

相关示例，请参见“发送函数的编程示例 (页 5180)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)

TRCV_C：建立连接并接收数据 (S7-1200, S7-1500)

TRCV_C： 通过以太网接收数据 (S7-1200)

有效性

以下“TRCV_C”说明适用于 S7-1200 CPU 固件版本 V4.0 及更低版本。

指令
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说明

“TRCV_C”指令异步执行且具有以下功能：

1. 设置并建立通信连接：
“TRCV_C”将设置并建立一个 TCP 或 ISO-on-TCP 通信连接。设置并建立连接后，CPU 会自动保
持和监视该连接。
参数 CONNECT 中指定的连接描述用于设置通信连接。要建立连接，参数 CONT 的值必须设
置为值“1”。成功建立连接后，参数 DONE 将被设置为“1”。
CPU 进入 STOP 模式后，将终止现有连接并移除已设置的连接。要再次设置并建立该连接，需
要再次执行“TRCV_C”。
有关可能的通信连接数量信息，请参见 CPU 的技术规范。

2. 通过现有通信连接接收数据：
如果参数 EN_R 的值设置为“1”，则启用数据接收。接收数据（在参数 EN_R 的上升沿）时，参
数 CONT 的值必须为 TRUE 才能建立或保持连接。
接收到的数据将输入到接收区中。根据所用的协议选项，接收区长度通过参数 LEN 指定（如
果 LEN <> 0），或者通过参数 DATA 的长度信息来指定（如果 LEN = 0）。如果在参数 DATA 中
使用纯符号值，则 LEN 参数的值必须为“0”。
成功接收数据后，参数 DONE 的信号状态为“1”。如果数据传送过程中出错，参数 DONE 将设
置为“0”。

3. 终止通信连接：
参数 CONT 设置为“0”时，将立即终止通信连接。

置位参数 COM_RST 时，将再次执行 TRCV_C。这会终止现有通信连接并建立新连接。如果

再次执行该指令时正在接收数据，可能会导致数据丢失。

说明

编程连接时的技术支持

如果在程序块中选择通信指令 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 创建类型为 TCP、UDP 或 ISO-on-
TCP 的连接，并为这些连接分配参数，则可使用连接参数分配支持功能。 
在程序编辑器的巡视窗口中，可进行连接参数分配。

指令
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TRCV_C 的接收模式

下表列出了接收数据如何输入到接收区中。

协议选项 接收区中数据的可用性 连接描述的参数 
connection_type

参数 LEN

TCP
（Ad-hoc 模式）

如果 NDR 置位，则至少一个数据字

节可用。

十六进制值：B#16#11
整数值：17

0

TCP 
（接收指定长度的数

据）

全部接收到参数 LEN 中指定的数据

长度后，该数据立即可用。

十六进制值：B#16#11
整数值：17

1 到 8192

ISO on TCP
（面向消息的数据传

输）

全部接收到参数 LEN 中指定的数据

长度后，该数据立即可用。

十六进制值：B#16#12
整数值：18

• 如果使用了 
CP，为 1 到 
1452。

• 如果未使用 
CP，为 1 到 
8192。

TCP（Ad-hoc 模式）

Ad-hoc 模式仅在使用 TCP 协议选项时才可用。使用 Ad-hoc 模式通过“TRCV”指令接收动态长

度的数据。

将值“0”赋给参数 LEN，可以设置为 Ad-hoc 模式。

接收到一个数据块之后，“TRCV_C”指令会立即将该数据块传送至接收区，并置位 NDR。
RCVD_LEN 中包含有关该数据块内所含数据字节数量的信息。RCVD_LEN 的 小值为 1。
使用 Ad-hoc 模式时，所有数据类型均可用于具有标准访问权限的数据块。只有 ARRAY of 
BYTE 或长度为 8 位的数据类型才可用于具有优化访问权限的数据块（如 CHAR、USINT、SINT 
等）。

TCP（接收指定长度的数据）

使用参数 LEN 的值指定数据接收的长度。在接收完 LEN 参数指定的数据长度后，才能完成

数据接收。此后接收区中便有数据了（DATA 参数）。接收完成后，RCVD_LEN 参数中实际

接收的数据长度（以字节为单位）与 LEN 参数中的数据长度一致。 

指令
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ISO on TCP（面向消息的数据传输）

完整消息块通过使用 ISO on TCP 协议的连接进行发送；接收方依此识别这些消息块。使用 
ISO on TCP 时，“TRCV_C”将在消息块完全接收后立即指示数据的接收。接收区由参数 LEN 和 
DATA 定义。如果接收缓冲区（DATA 参数）对于发送的数据而言过小，“TRCV_C”便会报告错

误。接收完成后，RCVD_LEN 参数中实际接收的数据长度（以字节为单位）与 LEN 参数中的

数据长度一致。 

参数

下表列出了“TRCV_C”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 启用接收功能

CONT Input BOOL I、Q、M、D、L 控制通信连接：

• 0：断开通信连接

• 1：建立并保持通信连接

接收数据（在参数 EN_R 的上升沿）时，参数 
CONT 的值必须为 TRUE 才能建立或保持连接。

LEN Input UINT I、Q、M、D、L 
或常量

待接收数据的 大长度（ 大值：8192 字
节）。如果在参数 DATA 中使用纯符号值，则 
LEN 参数的值必须为“0”。

CONNECT InOut TCON_Param D 指向连接描述的指针

另请参见“AUTOHOTSPOT” 
DATA InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向接收区的指针

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相

同。

COM_RST InOut BOOL I、Q、M、D、L 重新启动该指令：

• 0：不相关

• 1：完成该指令的重新启动，会导致现有连

接终止

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中

• 1：作业已执行，且无任何错误

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成

• 1：作业尚未完成。无法启动新作业

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• 0：无错误

• 1：出错

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

RCVD_LEN Output UINT I、Q、M、D、L 实际接收到的数据量（以字节为单位）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

BUSY、DONE 和 ERROR 参数

使用 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。参数 BUSY 表示作业正在

执行。使用参数 DONE，可以检查作业是否已成功执行完毕。如果在“ERROR”的执行过程中

出错，则置位参数 TRCV_C。错误信息通过参数 STATUS 输出。

下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERROR 说明

1 - - 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。错误原因通过参数 STATUS 输出。

0 0 0 未分配新作业。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS*
(W#16#...
)

说明

0 0000 作业已完成且未出错。

0 0001 已建立连接。

0 0003 已终止连接。

0 7000 未激活任何作业处理。

0 7001 • 开始执行作业

• 建立连接

• 等待连接伙伴

指令
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ERROR STATUS*
(W#16#...
)

说明

0 7002 正在接收数据。

0 7003 正在终止连接。

0 7004 • 连接已建立且处于受监视状态

• 当前无作业处理

0 7006 当前正接收数据。

1 8085 • 参数 LEN 大于所允许的 大值。

• 参数 LEN 或 DATA 的值在第一次调用后发生改变。

1 8086 ID 参数超出了允许范围。

1 8087 已达到 大连接数；无法建立更多连接

1 8088 参数 LEN 的值与参数 DATA 中设置的接收区不匹配。

1 8089 CONNECT 参数没有指向某个数据块。

1 8091 超出 大嵌套深度。

1 809A CONNECT 参数所指向的区域与连接描述信息的长度不匹配。

1 809B 连接描述中本地设备的 ID（local_device_id）与 CPU 不匹配。

1 80A0 组错误，用于错误代码 W#16#80A1 和 W#16#80A2。
1 80A1 • 连接或本地端口已被用户使用。

• 通信错误：

– 尚未建立指定的连接。

– 正在终止指定的连接。

无法通过此连接进行传送。

– 正在重新初始化接口。

1 80A2 系统正在使用本地端口。

1 80A3 • 正尝试重新建立现有连接。

• 正在尝试终止不存在的连接。

1 80A4 连接远程端点的 IP 地址无效，即它与本地伙伴的 IP 地址重复。

1 80A7 通信错误：在发送作业完成前已通过 COM_RST = 1 调用指令。

1 80B2 CONNECT 参数指向通过属性“仅存储在装载内存中”(Only store in load memory) 生成

的某个数据块。

1 80B3 不一致的参数分配：组错误，用于错误代码 W#16#80A0 至 W#16#80A2、
W#16#80A4、W#16#80B4 至 W#16#80B9。

指令
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ERROR STATUS*
(W#16#...
)

说明

1 80B4 使用协议类型 ISO on TCP (connection_type = B#16#12) 建立被动连接时 (active_est = 
FALSE)，以下一个或两个条件不满足：“local_tsap_id_len >= B#16#02”和/或
“local_tsap_id[1] = B#16#E0”。

1 80B5 连接类型 13 = UDP 仅支持建立被动连接。

1 80B6 连接描述数据块的 connection_type 参数存在参数分配错误。

1 80B7
 

在进行连接描述的数据块中，以下某个参数错误：block_length、local_tsap_id_len、
rem_subnet_id_len、rem_staddr_len、rem_tsap_id_len、next_staddr_len。

1 80C3 • 所有连接资源均已使用。

• 具有该 ID 的块正在一个具有不同优先级的组中处理。

1 80C4
 

临时通信错误：

• 此时无法建立连接。

• 由于连接路径中防火墙的指定端口未打开，无法建立连接。

• 接口正在接收新参数或正在建立连接。

• “TDISCON”指令当前正在删除已组态的连接。

• 正在通过调用 COM_RST= 1 终止所用的连接。

1 80C6 无法访问远程伙伴（网络错误）。

1 8722 参数 CONNECT 出错：源区域无效（该区域在数据块中尚未声明）。

1 873A 参数 CONNECT 出错：无法访问连接描述（不能访问数据块）。

1 877F 参数 CONNECT 出错：内部错误

1 8922 参数 DATA：目标区域无效；该区域不包含在此数据块中。

1 8924 参数 DATA：指针 VARIANT 存在区域错误。

1 8932 参数 DATA：数据块编号过大。

1 893A 参数 DATA：无法访问该数据区，例如，由于数据块不存在。

1 897F 参数 DATA：内部错误，例如，无效 VARIANT 引用。

1 8A3A 参数 ADDR：无法访问该地址范围，例如，由于数据块不存在。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

说明

指令“TCON”、“TRCV”和“TDISCON”的错误消息

指令“TRV_C”在内部使用指令“TCON (页 5236)”、“TRCV (页 5259)”和“TDISCON 
(页 5248)”。这些指令的错误消息包含在相应的说明中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5169



参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

TRCV_C：建立连接并接收数据 (S7-1200, S7-1500)

有效性

“TRCV_C”指令可用于：

• 以太网： 
– CPU S7-1200（固件版本为 V4.0 及以上版本）和 CPU S7-1500
– 固件版本 V2.1 及以上版本的 CPU S7-1500：UDP 多播通信

– 固件版本自 V2.0 起的 CPU S7-1500 和指令版本自 V3.2 起的 TRCV_C：安全通信

• PROFIBUS：S7‑1500 的 FDL 连接（CM 1542‑5 V2.0 及以上版本且系统数据类型为 
TCON_FDL）

说明

“TRCV_C”指令异步执行并会按顺序实施以下功能：

• 设置并建立通信连接

• 通过现有的通信连接接收数据

• 终止或重置通信连接

指令“TRCV_C”在内部使用通信指令“TCON”、“TRCV”、“T_DIAG”、“T_RESET”和“TDISCON”。

说明

编程连接时的技术支持

如果在程序块中选择通信指令 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 创建类型为 TCP、UDP、
ISO‑on‑TCP 或 FDL 类型的连接并分配参数，则可使用连接参数分配功能。在 S7-1500-CPU 固
件版本 V2.1 及更高版本中，可通过集成 PROFINET 接口进行 UDP 多播连接。

在程序编辑器的巡视窗口中，可进行连接参数分配。

指令
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设置并建立通信连接

通过 CONT=1 设置并建立通信连接。有关可能的通信连接数量信息，请参见 CPU 的技术规

范。参数 CONNECT 中指定的连接描述用于设置通信连接。可以使用以下连接类型：

• 设定连接（通过“TCON”描述连接结构）：

– TCP/UDP：通过 TCON_IP_v4 系统数据类型描述连接 
– TCP 使用通过 TCON_IP_V4_SEC 或 TCON_QDN_SEC 系统数据类型描述的 secure 

communication 连接

– ISO-on-TCP：通过 TCON_IP_RFC 系统数据类型描述连接

– ISO：通过系统数据类型 TCON_ISOnative (CP 1543‑1 / CP 1545‑1) 描述连接

– 与 SMS 客户端的 Telecontrol 连接：通过 TCON_PHONE 系统数据类型描述连接

采用这种连接方式，站需要通过移动网络 CP 访问移动网络。

– S7‑1500 的 FDL 连接（CM 1542‑5 V2.0 及以上版本且系统数据类型为 TCON_FDL）
• 组态连接

– 通过 TCON_Configured 系统数据类型指定现有连接。

CPU 进入 STOP 模式后，将终止现有连接并移除已设置的连接。要再次设置并建立该连接，

需要再次执行“TRCV_C”。

通过现有的通信连接接收数据

参数 EN_R 设置为值“1”时，启用数据接收。接收到的数据将输入到接收区中。根据所用的协

议选项，接收区长度通过参数 LEN 指定（如果 LEN 不等于 0），或者通过参数 DATA 的长度

信息来指定（如果 LEN = 0）。如果在参数 DATA 中使用纯符号值，则 LEN 参数的值必须为

“0”。

指令
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TRCV_C 的接收模式：

• TCP（Ad-hoc 模式）

Ad-hoc 模式仅在使用 TCP 协议选项时才可用。使用 Ad-hoc 模式通过“TRCV_C”指令接收

动态长度的数据。

将值“1”赋给参数 ADHOC，可以设置为 Ad-hoc 模式。

接收到一个数据块之后，“TRCV_C”指令会立即将该数据块传送至接收区，并置位 NDR。
RCVD_LEN 中包含有关该数据块内所含数据字节数量的信息。RCVD_LEN 的 小值为 1。
使用 Ad-hoc 模式时，所有数据类型均可用于具有标准访问权限的数据块。只有 ARRAY 
of BYTE 或长度为 8 位的数据类型才可用于具有优化访问权限的数据块（如 CHAR、
USINT、SINT 等）。

• TCP（接收指定长度的数据）

将值“0”赋给参数 ADHOC，可接收指定长度的数据。如果禁用 Ad-hoc 模式，在接收完 LEN 
参数指定的数据长度后，才能完成数据接收。此后接收区中便有数据了（DATA 参数）。

接收完成后，RCVD_LEN 参数中实际接收的数据长度（以字节为单位）与 LEN 参数中的

数据长度一致。 
• ISO‑on‑TCP（面向消息的数据传输）

完整消息块通过使用 ISO‑on‑TCP 协议的连接进行发送；接收方依此识别这些消息块。接

收区由参数 LEN 和 DATA 定义。如果接收缓冲区（DATA 参数）对于发送的数据而言过小，

“TRCV_C”便会报告错误。接收完成后，RCVD_LEN 参数中实际接收的数据长度（以字节

为单位）与 LEN 参数中的数据长度一致。 
下表列出了接收数据如何输入到接收区中。

协议选项 接收区中数据的可用性 连接描述的参数 
connection_type

参数 LEN

TCP
（Ad-hoc 模式）

如果 NDR 置位，则至少一个数据字

节可用。

十六进制值：B#16#11
整数值：17

1 到 大长度（取决

于 CPU）
TCP 
（接收指定长度的数

据）

全部接收到参数 LEN 中指定的数据

长度后，该数据立即可用。

十六进制值：B#16#11
整数值：17

1 到 8192

ISO‑on‑TCP
（面向消息的数据传

输）

全部接收到参数 LEN 中指定的数据

长度后，该数据立即可用。

十六进制值：B#16#12
整数值：18

1 到 8192

FDL 全部接收到参数 LEN 中指定的数据

长度后，该数据立即可用。

十六进制值：B#16#15
十进制：21

1 到 240

指令
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终止通信连接 
参数 CONT 置位为“0”时，即使当前进行的数据传送尚未完成，也将终止通信连接。但如果

使用了组态连接，将不会终止连接。

可随时通过将参数 COM_RST 设置为“1”来重置连接。这会终止现有通信连接并建立新连接。

如果此时正在传送数据，则可能会丢失数据。

参数

下表列出了“TRCV_C”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C 或常量

启用接收功能

CONT Input BOOL I、Q、M、D、L 控制通信连接：

• 0：断开通信连接。

• 1：建立通信连接并在接收数据后保持该连

接。

LEN Input UDINT I、Q、M、D、L 
或常量

要接收数据的 大长度。如果在 DATA 参数中

使用具有优化访问权限的接收区，LEN 参数值

必须为“0”。
ADHOC Input BOOL I、Q、M、D、L 

或常量

可选参数（隐藏）

TCP 协议选项使用 Ad-hoc 模式。

如果未使用 TCP 协议，则 ADHOC 的值需为 
FALSE。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CONNECT InOut VARIANT D 指向连接描述的指针

• 设定连接：

– 对于 TCP 或 UDP，使用结构 
TCON_IP_v4
相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”

– 对于采用 secure communication 的 
TCP，使用结构 TCON_IP_V4_SEC 或 
TCON_QDN_SEC。
相关说明，请参见“基于 
TCON_IP_V4_SEC 的连接参数”或“基

于 TCON_QDN_SEC 的连接参数”

– 对于 ISO-on-TCP，使用结构 
TCON_IP_RFC
相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”

– 对于 ISO，使用结构 TCON_ISOnative 
(CP 1543‑1 / CP 1545‑1)
相关说明，请参见“TCON (页 5240)”
指令：“基于 TCON_ISOnative 的连接

描述结构”

– 连接 SMS 客户端时，可使用 
TCON_PHONE 系统数据类型。

相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”
– 使用 CM 1542‑5 进行 FDL 连接时，需

使用系统数据类型 TCON_FDL；请参见

“AUTOHOTSPOT”。
• 组态的连接：

– 对于现有连接，使用 
TCON_Configured 系统数据类型。相关

说明，请参见下文中的“已组态连接的

系统数据类型”。

DATA InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向接收区的指针。

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相

同。

ADDR InOut VARIANT D UDP 需使用的隐藏参数。此时，将包含指向系

统数据类型 TADDR_Param 的指针。发送方的

地址信息（IP 地址和端口号）将存储在系统数

据类型为 TADDR_Param 的数据块中。

另请参见“远程通信伙伴 UDP 地址信息的结

构 (页 5292)”

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

COM_RST InOut BOOL I、Q、M、D、L 可选参数（隐藏）

重置连接：

• 0：不相关

• 1：重置现有连接。

COM_RST 参数通过“TRCV_C”指令进行求值后

将被复位，因此不应静态互连。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：接收尚未启动或仍在进行。

• 1：接收已经成功完成。此状态将仅显示一

个周期。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：接收尚未启动或已完成。

• 1：接收尚未完成。无法启动新发送作业。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：在连接建立、数据接收或连接终止过程

中出错。

由于“TRCV_C”指令或在内部使用的通信指令

出错，可置位输出参数 ERROR。
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

RCVD_LEN Output UDINT I、Q、M、D、L 实际接收到的数据量（以字节为单位）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

EN_R、CONT  和  COM_RST 参数

“TRCV_C”指令的参数 CONT 控制连接的建立，而与 EN_R 参数无关。CONT 参数的行为部分

取决于使用的是设定连接还是组态连接：

• CONT =“0”时：未收到数据（与使用的是设定连接还是组态连接无关）。

• CONT 的值从“0”变为“1”时：

– 对于设定连接，通过“TCON”建立连接。

– 对于组态连接，通过“T_DIAG”检查连接。

指令
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• CONT =“1”时：

– 只要未接收到数据 (EN_R=“0”)，就会通过“T_DIAG”检查连接。

– 如果在内部使用的通信指令报告不存在连接端点，则将通过“TCON”自动重建连接。

• CONT 的值从“1”变为“0”时：

– 对于设定连接，通过“TDISCON”终止连接。

– 对于组态连接，通过“T_RESET”重置连接。

参数 COM_RST 在从“0”变为“1”时会重置连接：

• 如果已建立了连接，将通过“T_RESET”重置（与使用的是设定连接还是组态连接无关）。

• 如果未建立连接，该参数设置将不起作用。

参数 EN_R 和 COM_RST 仅在 CONT 设置为“1”时才有效。下表列出了参数 EN_R、CONT 和 
COM_RST 之间的关系：

EN_R CONT COM_
RST

指令的状态 说明

不相关 0 不相关 尚未执行 无任何作业处于激活状态 (STATUS = 7000)。
不相关 0 不相关 初始化 正在终止连接。指令正在重置中。

不相关 0 > 1 不相关 连接建立 正在建立连接。尚未传送数据。

0 1 0 已建立连接 连接已建立并使用指令“T_DIAG”进行监视。

不相关 1 0 > 1 已建立连接 连接由“T_RESET”暂时中断并重置。

0 > 1 1 0 已建立连接 指令启动接收。

不相关 1 0 > 1 正在接收数据 数据传送中断。正在重置连接。

组态连接的系统数据类型

对于 CONNECT 参数的组态连接，请使用以下结构的 TCON_Configured 进行连接描述。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 … 
1

InterfaceID HW_ANY - 本地接口的硬件标识符（值范围：0 到 65535）。

2 … 
3

ID CONN_OUC - 引用该连接（值范围：1 到 4095）。

输入现有连接的连接 ID。
4 ConnectionType BYTE - 连接类型

对于组态连接，选择 254（十进制）。

指令
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BUSY、DONE 和 ERROR 参数

使用 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。参数 BUSY 表示作业正在

执行。使用参数 DONE，可以检查作业是否已成功执行完毕。如果在“ERROR”的执行过程中

出错，则置位参数 TRCV_C。错误信息通过参数 STATUS 输出。

下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

DONE BUSY ERROR 说明

0 0 0 指令尚未执行（EN_R 参数无上升沿）。

0 1 0 指令正在执行，并调用内部使用的通信指令。

1 0 0 接收作业已成功完成。在参数 STATUS 处，输出“0000”。DONE =“1”仅显示一个

周期。

0 0 1 指令执行或处理期间的中间步骤因错误而终止。如果由于内部使用的通信指令

导致后续错误，将显示在处理期间发生的第一个错误。此状态将仅显示一个周

期。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS
(W#16#...
)

说明

0 0000 接收作业已成功执行。

0 0001 通信连接已建立。

0 0003 通信连接已关闭。

0 7000 未激活任何作业处理。

0 7001 连接建立的初次调用。

0 7002 当前正在建立连接（与 REQ 无关）

0 7003 正在终止通信连接。

0 7004 通信连接已建立并且正在受到监视。未激活任何接收作业处理。

0 7006 当前正接收数据。

1 8085 • 参数 LEN 大于所允许的 大值。

• 参数 LEN 或 DATA 的值在第一次调用后发生改变。

1 8086 ID 参数超出了允许范围。

1 8087 已达到 大连接数；无法建立更多连接

1 8088 参数 LEN 的值与参数 DATA 中设置的接收区不匹配。

指令
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ERROR STATUS
(W#16#...
)

说明

1 8089 • CONNECT 参数没有指向某个数据块。

• CONNECT 参数未指向连接描述。

• 对于选定的连接类型，手动创建的连接描述结构错误。

1 8091 超出 大嵌套深度。

1 809A CONNECT 参数所指向的区域与连接描述信息的长度不匹配。

1 809B InterfaceID 无效：

• 没有指向本地 CPU 接口或 CP。
• 如果正在使用连接参数分配，则该值不能为 0。
• 使用的 TCON_xxx 结构中不得包含值 0。参见“TCON：建立通信连接 (页 5240)”
• TCON_QDN 或 TCON_QDN_SEC 需要已组态的 DNS 服务器。

1 80A1 • 连接或本地端口已被用户使用。

• 通信错误：

– 尚未建立指定的连接。

– 正在终止指定的连接。

无法通过此连接进行传送。

– 正在重新初始化接口。

1 80A3 嵌套的“T_DIAG”指令报告连接已关闭。

1 80A4 远程连接端点的 IP 地址无效，或者与本地伙伴的 IP 地址重复。

1 80A7 通信错误：在发送作业完成前已通过 COM_RST = 1 调用指令。

1 80AA 另一个块正在使用相同的连接 ID 建立连接。将在参数 REQ 的新上升沿重复作业。

1 80B3 • 使用协议类型 UDP 时，ADDR 参数不包含任何数据。

• 连接描述错误

• 本地端口已用于其它连接描述中。

1 80B4 使用协议类型 ISO on TCP (connection_type = B#16#12) 建立被动连接时 (active_est = 
FALSE)，以下一个或两个条件不满足：“local_tsap_id_len >= B#16#02”和/或
“local_tsap_id[1] = B#16#E0”。

1 80B5 连接类型 13 = UDP 仅支持建立被动连接。

1 80B6 连接描述数据块的 connection_type 参数存在参数分配错误。

指令
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ERROR STATUS
(W#16#...
)

说明

1 80B7
 

• 系统数据类型 TCON_Param：

在进行连接描述的数据块中，以下某个参数错误：block_length、
local_tsap_id_len、rem_subnet_id_len、rem_staddr_len、rem_tsap_id_len、
next_staddr_len。

• 系统数据类型 TCON_IP_V4 和 TCON_IP_RFC：
伙伴端点的 IP 地址已设置为 0.0.0.0。

1 80C3 • 所有连接资源均已使用。

• 具有该 ID 的块正在一个具有不同优先级的组中处理。

1 80C4
 

临时通信错误：

• 此时无法建立连接。

• 由于连接路径中防火墙的指定端口未打开，无法建立连接。

• 接口正在接收新参数或正在建立连接。

• “TDISCON”指令当前正在删除已组态的连接。

• 正在通过调用 COM_RST =1 终止所用的连接。

1 80C6 无法访问远程伙伴（网络错误）。

1 8722 参数 CONNECT 出错：源区域无效（该区域在数据块中尚未声明）。

1 873A 参数 CONNECT 出错：无法访问连接描述（不能访问数据块）。

1 877F 参数 CONNECT 出错：内部错误

1 8922 参数 DATA：目标区域无效；该区域不包含在此数据块中。

1 8924 参数 DATA：指针 VARIANT 存在区域错误。

1 8932 参数 DATA：数据块编号过大。

1 893A 参数 DATA：无法访问该数据区，例如，由于数据块不存在。

1 897F 参数 DATA：内部错误，例如，无效 VARIANT 引用。

1 8A3A 参数 ADDR：无法访问该地址范围，例如，由于数据块不存在。

说明

指令“TCON”、“TRCV”和“TDISCON”的错误消息

指令“TRV_C”在内部使用指令“TCON (页 5240)”、“TRCV (页 5259)”和“TDISCON 
(页 5248)”。这些指令的错误消息包含在相应的说明中。

示例

相关示例，请参见“发送函数的编程示例 (页 5180)”。

指令
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有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

TSEND_C：建立连接并发送数据 (页 5154)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
使用结构化数据类型时填充字节 (页 155)

发送函数的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，在 S7-1500 系列的两个 CPU 间创建一个编程连接，并将一个字符串从 CPU 1 
发送到 CPU 2。待发送字符串的数据类型为 STRING。

要求

• 两个 S7-1500 系列的 CPU 通过 PROFINET 进行互连，它们之间的连接尚未组态。 

• 基于“属性 > 保护”(Properties > Protection) 中的低保护级别，可确保每个 CPU 都可进行

读写访问。

指令
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CPU 1 中的程序

在全局数据块中，创建 9 个变量存储“TSEND_C”的数据。

创建函数块“SLI_FB_TSEND_C”，并在该函数块中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“TSEND_C”指令的参数，如下所示：但请勿互连参数 CONNECT。

程序段 2：保存 TSEND_C 的错误状态，如下所示。

指令
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TSEND_C 的组态 
要互连参数 CONNECT，可通过“属性 > 组态”(Properties > Configuration) 打开指令

“TSEND_C”的向导。 
对 TSEND_C 的组态进行如下设置：

输入字段 条目

端点 在下拉列表中，选择作为发送方和接收方的 CPU。 
系统将自动输入接口、子网和地址。

连接数据 在下拉列表中选择“新建”(New)，为每个 CPU 创建一个数据块。 
该数据块用于存储连接数据。数据块的名称可任意设置。 
为 CPU 1（本地 CPU）建立主动连接。

连接类型 选择条目“TCP”。 
这意味着，连接建立时使用“TCP”协议的以太网连接。

组态模式 选择条目“使用程序块”(Use program block)。 
这意味着，将通过编程连接建立连接。

连接 ID 在该通信连接中，输入任意一个选定的连接 ID。 
该连接 ID 在项目中尚未分配。

伙伴端口 输入一个伙伴端口值。该值必须 >=2000。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5182 编程和操作手册, 11/2022



CPU 2 中的程序

在全局数据块中，创建 10 个变量存储“TRCV_C”的数据。

创建函数块“SLI_FB_TRCV_C”，并在该函数块中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“TRCV_C”指令的参数，如下所示：但请勿互连参数 CONNECT。

指令
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程序段 2：保存 TRCV_C 的错误状态，如下所示。

TRCV_C 的组态

对 TRCV_C 的组态进行如下设置：

说明

连接数据

组态 TSEND_C 后，已创建了一个数据块（“SLI_cDB_Connector”），并带有为各个 CPU 存储

的连接数据。如果不希望创建新的数据块并输入连接数据，也可直接使用创建的数据块

（“SLI_cDB_Connector”）。 
如果要选择已创建的数据块，则这些数据块必须位于“项目树”(project tree) 的“程序块 > 系
统块”(Program blocks > System blocks) 中。

指令
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连接建立的操作过程

要在 RUN 模式下建立通信连接，请按以下步骤操作：

1. 对于 TRCV_C，将参数 EN_R 更改为“1”。
2. 对于 TRCV_C，将参数 CONT 更改为“1”。
3. 对于 TSEND_C，将参数 REQ 更改为“1”。
4. 对于 TSEND_C，将参数 CONT 更改为“1”。

终止连接的操作过程

要在 RUN 模式下终止通信连接，请按以下步骤操作：

1. 对于 TSEND_C，将参数 CONT 更改为“0”。
2. 对于 TSEND_C，将参数 REQ 更改为“0”。
3. 对于 TRCV_C，将参数 CONT 更改为“0”。
4. 对于 TRCV_C，将参数 EN_R 更改为“0”。

指令
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CPU 1 的行为

输入参数 REQ（“start”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“TSEND_C”。输入参数 CONT
（“comControl”）中的信号状态为“TRUE”时，“TSEND_C”指令将在 CPU 1 与 CPU 2 间创建一个

通信连接。为此，可通过输入参数 CONNECT（或数据块“SLI_cDB_Connector”）检索该连接

数据。 
进行多次调用时，“TSEND_C”指令将传送输入参数 DATA（“sendData”）处检测到的数据记录。

数据记录传送成功时，输出参数 DONE（“#statDone”）的信号状态为“TRUE”，且输出参数 
STATUS（“status”）的值为“0000”。由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此 DONE
（“#statDone”）的成功状态将保存在变量“done”中。

将该数据记录发送到 CPU 2 后，将继续监视该通信连接（状态为“7004”）。输出参数 ERROR
（“error”）或变量“memErrStatus”）可用于指示本示例中的执行过程是否出错。

CPU 2 的行为

输入参数 EN_R（“start”）返回信号状态“TRUE”时，启动指令“TRCV_C”。输入参数 CONT
（“comControl”）中的信号状态为“TRUE”时，“TRCV_C”指令将在 CPU 2 与 CPU 1 间创建一个

通信连接。为此，可通过输入参数 CONNECT（或数据块“SLI_cDB_Connector”）检索该连接

数据。 
进行多次调用时，“TRCV_C”指令将接收所传送的数据记录。该数据记录将记录在参数 DATA

（“rcvData”）中。数据记录传送成功时，输出参数 DONE（“done”）的信号状态为“TRUE”，且

输出参数 STATUS（“status”）的值为“0000”。并通过输出参数 RCVD_LEN（“#statRcvLen”），

确定 BYTE 中实际传送的数据记录长度。仅当传送成功时，才显示该值。之后，将检查“0”。
由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此请进行以下操作步骤：

• 将“#statRcvLen”的值保存在“rcvLen”中。

• 将“#statDone”的值保存在“done”中。

• 将“#status”的值保存在“memErrStatus”中。

指令
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CPU 2 接收到该数据记录后，将继续监视该通信连接（状态为“7006”）。输出参数 ERROR
（“error”）或变量“memErrStatus”）可用于指示本示例中的执行过程是否出错。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

TMAIL_C：发送电子邮件 (S7-1200, S7-1500)

TMAIL_C 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“TMAIL_C”，可通过 S7-1500 CPU 或 S7-1200 V4.0 以上版本、通信模块 (CM) 或通

信处理器 (CP) 的以太网接口发送电子邮件。

只有组态了硬件后网络架构允许与邮件服务器建立通信连接，才可使用此指令。

使用以下参数定义电子邮件内容和连接数据：

• 使用参数 TO_S 和 CC 定义收件人地址。

• 使用参数 SUBJECT 和 TEXT 定义电子邮件的内容。

• 可使用 ATTACHMENT 和 ATTACHMENT_NAME 参数的 VARIANT 指针定义附件。

• 使用 MAIL_ADDR_PARAM 参数的系统数据类型 TMail_V4、TMail_V6  或  TMail_FQDN 定
义连接数据以及所执行邮件服务器的寻址和授权方式。

– 如果正使用 S7-1500 CPU 的接口，则必须使用系统数据类型 TMail_V4。此时，只能

通过 SMTP 发送电子邮件。

– 如果使用 CM/CP 接口，则可使用任何一种系统数据类型。这样，也可通过 SMTPS 发
送电子邮件。

指令
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• 参数 REQ 出现“0”至“1”的上升沿时，将启动电子邮件的发送任务。 
• 作业状态由“BUSY”、“DONE”、“ERROR”和“STATUS”输出参数指示。

不可使用“TMAIL_C”指令直接发送 SMS。是否可由邮件服务器转发电子邮件取决于电信提供

商。

说明

待发送电子邮件的数量

使用 PLC 可以同时发送多封电子邮件。使用 CP 1243‑8 IRC 或 CP 154x‑1 时，每个 CP 只能

发送一封电子邮件。使用两个 CP 时，可同时发送两封电子邮件。

指令的操作

“TMAIL_C”指令将异步执行。即，可通过多次调用执行这一指令。调用“TMAIL_C”指令时必须

指定实例。 
以下情况下将会丢失与邮件服务器之间的连接：

• CPU 在“TMAIL_C”处于激活状态时切换到 STOP 模式。

• 工业以太网总线出现通信问题。 
此时，电子邮件的传输将中断，将不会到达接收方。成功执行指令并发送电子邮件后连接也

将被取消。

注意

更改用户程序

仅在下列情况下，可以更改直接影响“TMAIL_C”调用的用户程序部分：

• CPU 处于“STOP”模式。

• 未发送任何电子邮件（REQ = 0 且 BUSY = 0）。

这具体是指删除和替换含有“TMAIL_C”调用或者“TMAIL_C”实例调用的程序块。

如果忽略这一限制，可能导致占用连接资源。通过工业以太网的 TPC/IP 通信功能，自动化

系统可变为某种不确定的状态。

传送更改之后，需要对 CPU 执行一次暖启动或冷启动。

数据一致性

“TMAIL_C”指令在运行时会使用 TO_S、CC、SUBJECT、TEXT、ATTACHMENT 和 
MAIL_ADDR_PARAM 参数，也就是说只有在作业完成后 (BUSY = 0) 才能更改这些参数。

指令
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SMTP 授权

此处，授权指身份验证程序，例如，通过密码查询。

如果要使用 S7-1500 CPU 接口，指令“TMAIL_C”将支持大部分邮件服务器所需的 SMTP 授权

程序 AUTH-LOGIN。有关邮件服务器授权程序的信息，请参见邮件服务器的使用手册或 
Internet 服务提供商的网站。

• 在能够使用授权程序 AUTH-LOGIN 前，需要为指令“TMAIL_C”提供登录邮件服务器所需的

用户名。该用户名相当于用户在邮件服务器上建立邮箱帐号时所使用的用户名。其通过

参数 UserName 传送到参数 MAIL_ADDR_PARAM 结构中。

如果 MAIL_ADDR_PARAM 参数没有指定用户名，则不使用 AUTH-LOGIN 授权程序。此时，

电子邮箱将以无授权方式发送。

• 若要登录，指令“TMAIL_C”还需要相关密码。该密码相当于建立邮箱帐号时指定的密码。

通过 PassWord 参数将其传送给参数 MAIL_ADDR_PARAM 的结构。 

参数

下表列出了“TMAIL_C”指令的参数：

参数 声明 数据类

型

存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、

D、L、T、C 
或常量

控制参数 REQUEST：上升沿时激活电子

邮件的发送任务。

TO_S 
(页 5200)

Input STRING D、L 或常量 收件人地址

大长度为 240 个字符（字节）的 
STRING。 
关于电子邮件的格式，请参见参数说明

中的示例。

CC (页 5200) Input STRING D、L 或常量 CC 收件人地址（可选）

大长度为 240 个字符（字节）的 
STRING。 
与 TO_S 参数的电子邮件地址格式相

同。如果在此分配空字符串，电子邮件

不会发送到 CC 收件人。

SUBJECT Input STRING D、L 或常量 电子邮件的主题

大长度为 240 个字符（字节）的 
STRING。

指令
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参数 声明 数据类

型

存储区 说明

TEXT Input STRING D、L 或常量 电子邮件的文本（可选）

大长度为 240 个字符（字节）的 
STRING。如果在该参数中分配空字符

串，将发送无文本的电子邮件。

ATTACHMEN
T

Input VARIAN
T

D 电子邮件附件（可选）

对 大长度为 64 Kb 的字节/字/双字域

（ArrayOfByte、ArrayOfWord 或 
ArrayOfDWord）的引用。如果未分配

任何值，将发送无附件的电子邮件。

ATTACHMEN
T_NAME

Input STRING D、L 或常量 电子邮件附件名称（可选）

指向 大长度为 50 个字符（字节）的

字符串的引用，用于定义附件的文件

名。如果在该参数中指定了一个空的字

符串，则收到的电子邮件中，附件的名

称将由电子邮件接收程序指定。因此，

建议采用已定义的文件名。

MAIL_ADDR
_PARAM 
(页 5201)

Input VARIAN
T

D 电子邮件服务器的连接参数和地址。

使用结构 TMail_V4、TMail_V6  或  
TMail_FQDN  定义连接参数（请参见参

数说明）。

DONE 
(页 5212)

Output BOOL I、Q、M、

D、L
状态参数

• DONE = 0：作业未启动，或者仍在

执行之中。

• DONE = 1：作业已执行，且无任何

错误。

BUSY 
(页 5212)

Output BOOL I、Q、M、

D、L
状态参数

• BUSY = 0：“TMAIL_C”处理已终止

• BUSY = 1：电子邮件的发送尚未完

成。

指令
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参数 声明 数据类

型

存储区 说明

ERROR 
(页 5212)

Output BOOL I、Q、M、

D、L
状态参数

• ERROR = 0：无错误发生。

• ERROR = 1：执行过程中发生错误。

有关错误类型的详细信息，请参见

“STATUS”。
STATUS 
(页 5213)

Output WORD I、Q、M、

D、L
状态参数

指令“TMAIL_C”的返回值或者错误信息

（请参见参数说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

可选参数

仅当可选参数 CC、TEXT 和 ATTACHMENT 包含长度大于 0 的字符串，才会通过电子邮件发

送相应的参数。

示例

有关使用 TMAIL_C 指令发送电子邮件的示例，请访问以下链接：示例： 使用 TMAIL_C 发送

电子邮件 (页 5218)

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
TMAIL_C V4.0 及更高版本的说明 (页 5191)
TMAIL_C V5.0 及更高版本的说明 (页 5193)

TMAIL_C V4.0 及更高版本的说明 (S7-1200, S7-1500)

简介

在下文中介绍了 TMAIL_C 指令 V4.0 及更高版本。在此并非为该指令的详细介绍，而是介绍

了与低于 V4.0 版本指令相比之间的不同之处。

所需的证书操作，在此也未涉及。
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使用 Secure Communication 的 CP
以下 CP 通过自版本 V4.0 起的 TMAIL_C 指令发送安全电子邮件。

• CP 1543‑1 ‑ V2.0
• CP 1545‑1
• CP 1542SP‑1 IRC ‑ V1.0, CP 1543SP‑1 ‑ V1.0
• CP 1243‑1 ‑ V2.1
• CP 1242‑7 GPRS V2 ‑ V2.1
• CP 1243‑7 LTE ‑ V2.1
• CP 1243‑8 IRC ‑ V2.1
待发送数据和电子邮件服务器的 TCP 端口由以下系统数据类型的参数 MAIL_ADDR_PARAM 设
置：

TMAIL_V4_SEC, TMAIL_V6_SEC, TMAIL_QDN_SEC

说明

与 TMAIL_C V4.0 以下版本的兼容性

出于兼容性考虑，也可按如下方式使用现有的系统数据类型 TMAIL_V4、TMAIL_V6 和 
TMAIL_FQDN：

• CPU：
TMAIL_V4, TMAIL_FQDN

• 上述所有 CP 以及 CP 1542SP‑1：
TMAIL_V4, TMAIL_V6, TMAIL_FQDN

CP 规则

请遵守以下规则：

• CPU 的每个 TMAIL_C 实例必须只使用一个 CP 作为电子邮件客户端。

• CP（电子邮件客户端）的电子邮件服务器必须可从 IP 网络访问。

• 如果要通过完全限定域名访问一个电子邮件服务器，则 CP 中组态的 DNS 服务器在该 IP 网
络中也必须可访问。

指令
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参数

参数 声明 数据类

型

存储区 说明

...        
MAIL_ADDR
_PARAM 
(页 5205)

Input VARIAN
T

D 发送过程所需的数据（含连接参数、电

子邮件服务器的地址和所用的 TCP 端口）

为此，需选择以下系统数据类型：

• TMail_V4_SEC
• TMail_V6_SEC
• TMail_QDN_SEC

...        

出错时需执行的诊断选项

发生错误时，可执行以下两种诊断方式：

• 评估 STATUS 参数

指令版本低于 V4.0 时，可能发生值同样现象。

只有值 W#16#8015 才接收扩展。参见“STATUS 参数 (页 5213)”
• 评估 TMAIL_C 背景数据块中的 MS_STATUS 变量。在 TMAIL_C 的 V4.0 版本中，该变量已

添加。其中，包含协议代码及其相应的文本描述信息。协议代码在 RFC 5321 "Simple Mail 
Transfer Protocol" 中定义。也可在相应的扩展或其它媒介中找到相关文本描述。

MS_STATUS 中的诊断信息示例：

– 提交前请求 550 SMTP AUTH
– 请求 550 StartTLS
– 550 请求的动作未执行

– 550 要求使用有效地址。

TMAIL_C V5.0 及更高版本的说明 (S7-1200, S7-1500)

简介

下文介绍了 TMAIL_C 指令 V5.0 及更高版本。在此并非为该指令的详细介绍，而只是介绍了

相比 V5.0 以下版本指令的不同之处。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

从 TMAIL_C 指令的 V5.0 版本开始，ATTACHMENT 参数支持其它数据类型。

自版本 V5.0 起，可使用 TMAIL_C 指令发送电子邮件，同时通过 S7-1500 CPU 上的集成以太

网端口进行 Secure Communication。只有在 S7-1500 CPU 固件版本不低于 V2.5 时才适用

此条件。发送过程所需的数据由系统数据类型为 TMAIL_V4_SEC 或 TMAIL_QDN_SEC 的参数 
MAIL_ADDR_PARAM 进行定义。

如果使用系统数据类型 TMAIL_V4，则只能通过 S7-1500 CPU 的集成以太网端口在不安全的

条件下发送电子邮件。

通过 S7-1500 CPU 集成以太网端口发送电子邮件时，不支持系统数据类型 TMAIL_FQDN 和 
TMAIL_V6。

说明

S7-1500 软件控制器

使用 ID=59 的 S7-1500 软件控制器时，不能使用系统数据类型 TMAIL_V4_SEC 或 
TMAIL_QDN_SEC。

ATTACHMENT 参数

从 TMAIL_C 指令的 V5.0 版本开始，ATTACHMENT 参数还支持以下数据类型：ARRAY of 
CHAR、ARRAY of LWORD（仅限 S7-1500 CPU）和 STRING（注意：如果 ATTACHMENT 参数

中的字符串为空，则电子邮件发送时无附件）。

这还会影响 STATUS 的 W#16#8016 值：在指令版本 V5.0 及更高版本中使用数据类型 ARRAY 
of CHAR、ARRAY of LWORD（仅限 S7-1500 CPU）和 STRING 时，不再输出该值。

STATUS 参数中的其它返回值

对于版本 V5.0 的 TMAIL_C 指令，参数 STATUS (页 5213) 还会输出以下返回值：

STATUS 
(W#16#...)

说明 备注

8009 内部函数错误 内部函数返回一个错误。有关详细信息，请参见背景数据块的 SFB_STATUS 
参数。下面列出了可能的值。

指令
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下表列出了背景数据块“SFB_STATUS”参数可能的值：

参数

SFB_STATUS
（用于背景数

据块 
(W#16#...)）

说明

8080 评估 T_MAIL 子实例的 Status 参数：

• 8080_04xx：SMTP 服务器发出暂时性否定回复。请重试。相关详细信息，请参见 RFC 
5321。

• 8080_05xx：SMTP 服务器发出永久性否定回复。相关详细信息，请参见 RFC 5321。
8085 连接 ID（ID 参数）已经被已组态的连接使用。

8086 ID 参数超出了有效范围。

8087 已达到 大连接数；无法建立更多连接

8090 看门狗时间必须大于等于零。

8092 TO_S 和 CC 参数为空，或子参数 From 为空或不完整。

8093 MAIL_ADDR_PARAM 参数要求将连接升级为安全连接，但邮件服务器不支持 STARTTLS 命令。

8095 邮件服务器响应无效，邮件服务器可能不符合 RFC。
809A 集成接口不支持参数 MAIL_ADDR_PARAM 的 SDT 结构。

809B MAIL_ADDR_PARAM 的 SDT 中的接口 ID 无效。

80A1 指定的连接或远程端口正在使用中。

80A3 ID 已由用户程序创建的连接使用。

80A4 远程连接端点的 IP 地址无效，或者与本地伙伴的 IP 地址重复。

80A7 通信错误：在 TMAIL_C 完成前执行了 TDISCON。

80B7 远程端口为 0，或伙伴端点的 IP 地址已设置为 0.0.0.0。
80C3 CPU 中资源不足

80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立连接。

• 由于连接路径中防火墙的指定端口未打开，无法建立连接。

• 接口当前正在接收新参数。

• TDISCON 指令当前正在删除已组态的连接。

80C5 邮件服务器拒绝建立连接，已终止或主动结束该连接。

80C6 无法访问连接伙伴（网络错误）。

80C7 执行超时

指令
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参数

SFB_STATUS
（用于背景数

据块 
(W#16#...)）

说明

80C8 正尝试重新建立现有连接。

80C9 连接伙伴验证失败。邮件服务器不对应于 Parameter MailServerAddress 定义的伙伴。

80CE 本地接口的 IP 地址为 0.0.0.0。
80D0 在尝试使用 DNS 时，MailServerAddress 参数包含一个空字符串。

80D1 MailServerAddress 参数不是全限定域名。结尾处的点号可能缺失。

80D2 DNS 服务器的地址未组态。

80D3 全限定的域名无法解析。可能的原因：

• DNS- 服务器无法访问，可能服务器已关闭或远程端口不可访问。

• 与 DNS- 服务器进行通信时出错。

• DNS 服务器返回一个有效的 DNS 响应，但该响应中未包含 IPv4 地址。

80E0 由于消息出错，与邮件服务器之间的通信失败。可能的原因：

• 消息认证代码无效

• 消息解码失败。

• 消息解压出错

• 内部容量溢出

80E1 通信握手过程中发生错误。可能的原因：

• 用户中止该过程

• 安全等级不足

• 不支持重新协商

• 不支持该 SSL/TLS 版本。

• 说明错误

80E2 证书不支持/无效

可能的原因：所连接模块的时间日期未设置，或模块未同步。

示例：模块默认的日期设置为 2012 年 1 月 1 日，且不是在调试过程中设置的。证书的有效

期从 2016 年 8 月 20 日开始，到 2024 年 8 月 20 日结束。此时，模块的日期超出证书的有

效期；该模块的证书无效。

80E3 邮件服务器证书已丢弃。

80E4 未找到邮件服务器证书的有效证书颁发机构。

80E5 邮件服务器证书过期。

80E6 Transport-Layer-Security 协议出现完整性错误

指令
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参数

SFB_STATUS
（用于背景数

据块 
(W#16#...)）

说明

80E7 不支持邮件服务器证书扩展

80E9 不支持不含服务器证书的 TLS 服务器

连接参数 InterfaceID 和 ID 的扩展值范围

通过 S7-1500 CPU 中的集成端口在不安全连接的条件下发送电子邮件时，以下内容适用于 
SDT TMAIL_V4_SEC 和 TMAIL_QDN_SEC 中的连接参数 InterfaceID 和 ID。

参数 说明

InterfaceID 接口硬件标识符的值范围：

• 0（新）：操作系统自行选择一个适合的集成端口。

• 要使用的集成端口的硬件标识符。

ID 引用该连接：值范围：

• 0（新）：操作系统从内部范围选择一个自由连接 ID。
• 1 到 4095：要使用的连接 ID

TMAIL_C V6.0 及更高版本的说明 (S7-1200, S7-1500)

简介

下文介绍了 TMAIL_C 指令 V6.0 及更高版本。在此并非为该指令的详细介绍，而是介绍了与 
V6.0 以下版本指令相比的不同之处。

说明

S7-1200 CPU
从指令版本 V6.0 开始，“TMAIL_C V5.0 及以上版本的说明”部分中所述的全部扩展也适用于 
S7-1200 CPU。

指令
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概述

从 TMAIL_C 指令版本 V6.0 开始，可以通过 CPU 的集成接口以电子邮件附件形式发送 SIMATIC 
存储卡上的数据日志、配方和用户文件。如果没有 SIMATIC 存储卡，则可使用 S7-1200 CPU 
中 CPU 内置装置存储器中的文件。

在 ATTACHMENT 参数处，使用 TMail_FileReference 系统数据类型。SDT 
TMail_FileReference 在 TIA Portal V16.0 及以上版本、S7-1200 CPU 固件版本 V4.4 及以上版

本和 S7-1500 CPU 固件版本 V2.8 及以上版本中可用。

在 MAIL_ADDR_PARAM 支持的结构中，WatchDogTime 参数值现在也可以为 null。
使用 TMail_FileReference SDT 时，附件的名称会自动分配给 ATTACHMENT_NAME 参数。

引入了新的错误信息，指示路径或文件名无效。

TMail_FileReference 系统数据类型的结构

参数 数据类型 起始值 说明

DirectoryP
ath

字符串

[254]
“/
DataLogs/
”

要附加的文件的路径

FileName 字符串

[254]
“datalog.c
sv”

有扩展名或无扩展名的文件名称

TMAIL_C 指令不会限制待发送文件的大小。

使用 TMail_FileReference SDT 寻址文件的规则

首先给出的是同时适用于 DirectoryPath 参数和 FileName 的规则。若未遵守这些规则，则会

通过参数 STATUS 输出错误信息。

• 任何参数都不可以是空字符串。

• 不能使用 ASCII 控制字符（0x00 到 0x1F）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 不允许使用以下字符：

– <
– >
– ：

– "
– /（允许在 DirectoryPath 参数中使用该字符作为分隔符。）

– \
– |
– ?
– *

• 参数不能以空格或点结尾。

TMail_FileReference SDT 的 DirectoryPath 参数

注意，当在 SDT 的 DirectoryPath 参数中输入所需路径时，用户可以通过 PLC 的固件逻辑推

断出根目录，而不需要知道该目录。要正确寻址目录，DirectoryPath 参数必须以“/”开头和结

尾。因此，每个路径都采用“/abcdef/”的格式。

用户还可以访问深度比根目录 + 1 更深的目录。在这种情况下，路径的格式为“/abc/def/”，其

中每个“/”表示一个新目录。包括根目录在内的 大深度为 8。
如果要在根目录中寻址文件，请在 DirectoryPath 中放置一个“/”。
除了上一部分的规则之外，还必须注意，不允许使用相对路径。这意味着“../”为无效的路径

名称。此外，也不允许使用点来表示当前目录。例如，不允许使用“./”。

TMail_FileReference SDT 的 Filename 参数

除了指定的规则外，请注意，由于 PLC 操作系统的限制，文件名称 多可包含 60 个字符。如

果尝试输入包含超过 60 个字符的文件名，则 TMAIL_C 指令会中止并显示错误。

可以使用文件扩展名，但并未强制使用。

参数 WatchDogTime
可在 MAIL_ADDR_PARAM 参数中使用的每个结构都包含 WatchDogTime 参数。该参数用于

定义发送操作的 大执行时间。

从 TMAIL_C 指令版本 V6.0 开始，还可以将值 null 分配给此参数。值 null 表示未对 TMAIL_C 
的执行进行时间监视。

从指令版本 V6.0 开始，背景数据块的 SFB_STATUS 参数中不再出现值 W#16#8090。

指令
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参数 ATTACHMENT_NAME
在 ATTACHMENT_NAME 参数中，可以定义收件人收到电子邮件时电子邮件附件显示的名称。

使用 TMail_FileReference 时，其 FileName 参数会自动分配给 ATTACHMENT_NAME 参数。

因此，在这种情况下，请勿为 ATTACHMENT_NAME 参数赋值。否则，TMAIL_C 指令将生成

一个错误。

新错误代码

从 TMAIL_C 版本 V6.0 开始，TMAIL_C 的 STATUS 参数或背景数据块的 SFB_STATUS 参数也

会返回以下值：

TMAIL_C 的 STATUS 参数或背景数据块的 
SFB_STATUS 参数 (W#16#...)

说明

8088 文件不存在或者当前不可用。

8089 无法打开文件，因为已达到可同时打开的 大文件数

（S7-1500 CPU 为 59，S7-1200 CPU 为 26）。

808A DirectoryPath 参数中包含无效字符串或者为空。

808B FileName 参数中包含无效字符串或者为空。

808C 如果正在使用 TMail_FileReference，则 
ATTACHMENT_NAME 参数必须为空。

TO_S 和 CC 参数 (S7-1200, S7-1500)

说明

参数 TO_S 和 CC 是具有以下示例中所引用内容的字符串：

• <wenna@mydomain.com>, <ruby@mydomain.com>
• <admin@mydomain.com>, <judy@mydomain.com>

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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输入这些参数时请注意下列规则：

• 对于版本 <V6.0 (S7-1500) 或 <V7.0 (S7-1200) 的 OUC，建议在每个地址前面输入空格和

“<”。在其它所有应用程序版本中，可选择输入“<”。
• 对于版本 <V6.0 (S7-1500) 或 <V7.0 (S7-1200) 的 OUC，建议在每个地址后面输入空格和

“>”。在其它所有应用程序版本中，可选择输入“>”。
• 必须在 TO_S 和 CC 地址之间输入逗号。

由于运行时间和存储空间方面的原因，“TMAIL_C”指令不对 TO_S  或 CC 参数执行任何语法检

查。

MAIL_ADDR_PARAM 参数 (S7-1200, S7-1500)

说明

在 MAIL_ADDR_PARAM 参数处，可使用 TMail_V4、TMail_V6 或 Tmail_FQDN 结构定义发送

电子邮件的连接，并保存电子邮件服务器地址和登录详情。

在 MAIL_ADDR_PARAM 参数中使用的结构取决于电子邮件服务器的寻址格式：

• TMail_V4：通过 IP 地址寻址到 IPv4。
• TMail_V6：通过 IP 地址寻址到 IPv6。
• TMail_FQDN：通过完全限定域名 (FQDN) 寻址。

可使用的结构取决于 InterfaceId 参数指定的接口：

• 如果要将“TMAIL_C”指令用于内部接口，必须在 MAIL_ADDR_PARAM 参数中使用 
TMail_V4 结构。

• 如果正使用通信处理器 (CP) 或通信模块 (CM)，就可使用所有的三种寻址选项（IPv4、Pv6 
和 FQDN）。

指令
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表格 4-72 TMail_V4：通过 IP 地址 (IPv4) 寻址邮件服务器

参数 数据类型 说明

TMail_V4 Struct  
 InterfaceId LADDR 接口的硬件标识符

ID CONN_OUC 连接 ID
ConnectionType BYTE 连接类型。选择 16#20 作为 IPv4 的连接类型。

ActiveEstablished BOOL 状态位。建立连接后设置为“1”。
CertIndex BYTE • =0：使用了 SMTP (Simple Mail Transfer 

Protocol)。如果正通过 S7-1500 CPU 的接口发送

电子邮件，就必须使用 SMTP。
• ≠0：连接建立前使用 SMTPS 保障其安全（使用 

CP/CM 时）。

WatchDogTime TIME 运行看门狗程序。该参数用于定义发送操作的 大执

行时间。

注：如果连接速度较慢，则连接的建立时间可能比较

长（约 1 分钟）。指定参数 WATCH_DOG_TIME 时，

必须为连接的建立预留足够的时间。

超出指定的时间后，连接将立即终止。

MailServerAddres
s

IP_V4 邮件服务器的 IP 地址。IPv4 的格式如下所示：

XXX.XXX.XXX.XXX（十进制）。 
示例：192.142.131.237。

UserName STRING[254] 邮件服务器登录名称

PassWord STRING[254] 邮件服务器密码

From EMAIL_ADDR 电子邮件的发件方地址，由以下两个 STRING 参数定

义。例如，“myname@mymailserver.com”。
  LocalPartPlusAt

Sign
STRING[64] 发件方地址的本地部分，包括 @ 符号。示例：

“myname@”
FullQualifiedDo
mainName

STRING[254] 邮件服务器的 Fully Qualified Domain Name（缩写为 
FQDN）。如，“mymailserver.com”

指令
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表格 4-73 TMail_V6：通过 IP 地址 (IPv6) 寻址邮件服务器

参数 数据类型 说明

TMail_V6 Struct  
 InterfaceId LADDR 接口的硬件标识符

ID CONN_OUC 连接 ID
ConnectionType BYTE 连接类型。选择 16#21 作为 IPv6 的连接类型。

ActiveEstablished BOOL 状态位。建立连接后设置为“1”。
CertIndex BYTE • =0：使用了 SMTP (Simple Mail Transfer 

Protocol)。如果正通过 S7-1500 CPU 的接口发送电

子邮件，就必须使用 SMTP。
• ≠0：连接建立前使用 SMTPS 保障其安全（使用 

CP/CM 时）。使用 CertIndex 参数指定要使用的证

书（请参见“项目导航 < 全局安全设置 < 证书管理

器”(Project navigation > Global security settings > 
Certificate manager)）。

WatchDogTime TIME 运行看门狗程序。该参数用于定义发送操作的 大执

行时间。

注：如果连接速度较慢，则连接的建立时间可能比较

长（约 1 分钟）。指定参数 WATCH_DOG_TIME 时，

必须为连接的建立预留足够的时间。

超出指定的时间后，连接将立即终止。

MailServerAddres
s

IP_V6 邮件服务器的 IP 地址 (IPv6) 格式如下所示：

XXXX.XXXX.XXXX.XXXX.XXXX.XXXX.XXXX.XXXX
（十六进制）。 
该地址分为 8 个部分，每个部分 2 个字节（共 16 个
字节）。 
示例：2001:db8:1f11:08d3:290:27ff:0370:2093

UserName STRING[254] 邮件服务器登录名称

PassWord STRING[254] 邮件服务器密码

From EMAIL_ADDR 电子邮件的发件方地址，由以下两个 STRING 参数定

义。例如，“myname@mymailserver.com”。
  LocalPartPlusAt

Sign
STRING[64] 发件方地址的本地部分，包括 @ 符号。示例：

“myname@”
FullQualifiedDo
mainName

STRING[254] 邮件服务器的 Fully Qualified Domain Name（缩写为 
FQDN）。如，“mymailserver.com”

指令
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表格 4-74 TMail_FQDN：通过 FQDN 寻址邮件服务器

参数 数据类型 说明

TMail_FQDN Struct  
 InterfaceId LADDR 接口的硬件标识符

ID CONN_OUC 连接 ID
ConnectionType BYTE 连接类型。选择 16#22 作为 FQDN 的连接类型。

ActiveEstablished BOOL 状态位。建立连接后设置为“1”。
CertIndex BYTE • =0：使用了 SMTP (Simple Mail Transfer 

Protocol)。如果正通过 S7-1500 CPU 的接口发送电

子邮件，就必须使用 SMTP。
• ≠0：连接建立前使用 SMTPS 保障其安全（使用 

CP/CM 时）。使用 CertIndex 参数指定要使用的证

书（请参见“项目导航 < 全局安全设置 < 证书管理

器”(Project navigation > Global security settings > 
Certificate manager)）。

WatchDogTime TIME 运行看门狗程序。该参数用于定义发送操作的 大执

行时间。

注：如果连接速度较慢，则连接的建立时间可能比较

长（约 1 分钟）。指定参数 WATCH_DOG_TIME 时，

必须为连接的建立预留足够的时间。

超出指定的时间后，连接将立即终止。

MailServerAddres
s

STRING[254] 邮件服务器的 FQDN (Fully Qualified Domain 
Name)。使用全限定域名对邮件服务器进行寻址。 
示例：“www.mymailserver.com.”

UserName STRING[254] 邮件服务器登录名称

PassWord STRING[254] 邮件服务器密码

From Struct 电子邮件的发件方地址，由以下两个 STRING 参数定

义。例如，“myname@mymailserver.com”。
  LocalPartPlusAt

Sign
STRING[64] 发件方地址的本地部分，包括 @ 符号。示例：

“myname@”
FullQualifiedDo
mainName

STRING[254] 邮件服务器的 Fully Qualified Domain Name（缩写为 
FQDN）。如，“mymailserver.com”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TMAIL_C V4.0 及更高版本的参数 MAIL_ADDR_PARAM (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 MAIL_ADDR_PARAM 参数，可指定发送过程所需要的数据。如，连接参数、电子邮件

服务器地址和所用的 TCP 端口。

在 MAIL_ADDR_PARAM 参数中使用以下结构，具体取决于电子邮件服务器的寻址格式：

• TMail_V4_SEC：通过 IPv4 格式的 IP 地址进行寻址

• TMail_V6_SEC：通过 IPv6 格式的 IP 地址进行寻址

• TMail_QDN_SEC：通过全限定主机名 (FQDN) 进行寻址

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TMail_V4_SEC：通过 IPv4 格式的 IP 地址寻址邮件服务器

参数 数据类型 说明

TMail_V4_SEC Struct  
 InterfaceId LADDR 以太网接口的硬件标识符

ID CONN_OUC 连接 ID
ConnectionType BYTE 连接类型。选择 16#20 作为 IPv4 的连

接类型。

ActiveEstablishment BOOL 建立主动/被动连接。由于 CP 通常作为 
SMTP 客户端，因此需将该参数置位为

“1”。
WatchDogTime TIME 运行看门狗程序。该参数用于定义发送

操作的 大执行时间。

注：如果连接速度较慢，则连接的建立

时间可能比较长（约 1 分钟）。指定参

数 WatchDogTime 时，必须为连接的建

立预留足够的时间。

超出指定的时间后，连接将立即终止。

MailServerAddress IP_V4 电子邮件服务器的 IP 地址（IPv4 格
式）：XXX.XXX.XXX.XXX（小数点位

置）。 
示例：192.142.131.237。

UserName STRING[254] 用户名。

访问电子邮箱收件箱时，需通过该信息

验证身份，是电子邮件收件箱中邮件的

发送方。

PassWord STRING[254] 用户密码。

访问电子邮箱收件箱时，需通过该信息

验证身份，是电子邮件收件箱中邮件的

发送方。

From EMAIL_ADDR 电子邮件的发件方地址，由以下两个 
STRING 参数定义。例如，

“myname@mymailserver.com”。
  LocalPartPlusAtSign STRING[64] 发件方地址的本地部分，包括 @ 符号。

示例：“myname@”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 说明

  FullQualifiedDomainName STRING[254] 邮件服务器的 Fully Qualified Domain 
Name（缩写为 FQDN）。如，

“mymailserver.com”
 RemotePort UINT 电子邮件服务器的 TCP 端口

ActivateSecureConn BOOL • 1：SMTP 安全连接

• 0：SMTP 连接（非安全连接）。此

时，以下参数不相关。

ExtTLSCapabilities BYTE 当前未使用

TLSServerCertRef UDINT 对电子邮件服务器中 X.509 V3 (CA) 证
书的引用，用于 TLS 客户端对 TLS 服务

器进行认证。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TMail_V6_SEC：通过 IPv6 格式的 IP 地址对电子邮件服务器进行寻址

参数 数据类型 说明

TMail_V6_SEC Struct  

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 说明

 InterfaceId LADDR 以太网接口的硬件标识符

ID CONN_OUC 连接 ID
ConnectionType BYTE 连接类型。选择 16#21 作为 IPv6 的连

接类型。

ActiveEstablishment BOOL 建立主动/被动连接。由于 CP 通常作为 
SMTP 客户端，因此需将该参数置位为

“1”。
WatchDogTime TIME 运行看门狗程序。该参数用于定义发送

操作的 大执行时间。

注：如果连接速度较慢，则连接的建立

时间可能比较长（约 1 分钟）。指定参

数 WatchDogTime 时，必须为连接的建

立预留足够的时间。

超出指定的时间后，连接将立即终止。

MailServerAddress IP_V6 邮件服务器的 IP 地址（IPv6 格式）：

XXXX:XXXX:XXXX:XXXX:XXXX:XXXX:
XXXX:XXXX（十六进制）。该地址分

为 8 个部分，每个部分 2 个字节（共 
16 个字节）。

示例：

2001:db8:1f11:08d3:290:27ff:0370:
2093

UserName STRING[254] 用户名。

访问电子邮箱收件箱时，需通过该信息

验证身份，是电子邮件收件箱中邮件的

发送方。

PassWord STRING[254] 用户密码。

访问电子邮箱收件箱时，需通过该信息

验证身份，是电子邮件收件箱中邮件的

发送方。

From EMAIL_ADDR 电子邮件的发件方地址，由以下两个 
STRING 参数定义。例如，

“myname@mymailserver.com”。
  LocalPartPlusAtSign STRING[64] 发件方地址的本地部分，包括 @ 符号。

示例：“myname@”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5209



参数 数据类型 说明

  FullQualifiedDomainName STRING[254] 邮件服务器的 Fully Qualified Domain 
Name（缩写为 FQDN）。如，

“mymailserver.com”
 RemotePort UINT 电子邮件服务器的 TCP 端口

ActivateSecureConn BOOL • 1：SMTP 安全连接

• 0：SMTP 连接（非安全连接）。此

时，以下参数不相关。

ExtTLSCapabilities BYTE 当前未使用

TLSServerCertRef UDINT 对电子邮件服务器中 X.509 V3 (CA) 证
书的引用，用于 TLS 客户端对 TLS 服务

器进行认证。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5210 编程和操作手册, 11/2022



TMail_QDN_SEC：通过 FQDN 寻址邮件服务器

参数 数据类型 说明

TMail_QDN_SEC Struct  
 InterfaceId LADDR 以太网接口的硬件标识符

ID CONN_OUC 连接 ID
ConnectionType BYTE 连接类型。选择 16#22 作为 FQDN 的连

接类型。

ActiveEstablishment BOOL 建立主动/被动连接。由于 S7-CP 通常为 
SMTP 客户端，因此该参数需置位为“1”。

WatchDogTime TIME 运行看门狗程序。该参数用于定义发送

操作的 大执行时间。

注：如果连接速度较慢，则连接的建立

时间可能比较长（约 1 分钟）。指定参

数 WatchDogTime 时，必须为连接的建

立预留足够的时间。

超出指定的时间后，连接将立即终止。

MailServerQDN STRING[254] 邮件服务器的 FQDN (Fully Qualified 
Domain Name)。使用全限定域名对邮

件服务器进行寻址，域名必需以“.”结尾。

示例：“www.mymailserver.com.”
UserName STRING[254] 用户名

访问电子邮箱收件箱时，需通过该信息

验证身份，是电子邮件收件箱中邮件的

发送方。

PassWord STRING[254] 用户密码

访问电子邮箱收件箱时，需通过该信息

验证身份，是电子邮件收件箱中邮件的

发送方。

From EMAIL_ADDR 电子邮件的发件方地址，由以下两个 
STRING 参数定义。例如，

“myname@mymailserver.com”。
  LocalPartPlusAtSign STRING[64] 发件方地址的本地部分，包括 @ 符号。

示例：“myname@”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 说明

  FullQualifiedDomainName STRING[254] 邮件服务器的 Fully Qualified Domain 
Name（缩写为 FQDN）。如，

“mymailserver.com”
 RemotePort UINT 电子邮件服务器的 TCP 端口

ActivateSecureConn BOOL • 1：SMTP 安全连接

• 0：SMTP 非安全连接。此时，以下

参数不相关。

ExtTLSCapabilities BYTE 当前未使用

TLSServerCertRef UDINT 对电子邮件服务器中 X.509 V3 (CA) 证
书的引用，用于 TLS 客户端对 TLS 服务

器进行认证。

参数 DONE、BUSY 和 ERROR (S7-1200, S7-1500)

说明

如果输出参数 BUSY 的状态由“1”变为“0”，则输出参数 DONE、BUSY 和 ERROR 各分别显示一

个循环。

下表列出了 DONE、BUSY 和 ERROR 之间的关系。 使用该表，可以确定指令“TMAIL_C”的当

前状态，以及电子邮件发送完成的时间。

DONE BUSY ERRO
R

说明

0 1 0 作业正在处理。

1 0 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。 错误的原因可以从 STATUS (页 5213) 
参数中找到。

0 0 0 没有为“TMAIL_C”指令分配（新）作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5212 编程和操作手册, 11/2022



STATUS 参数 (S7-1200, S7-1500)

说明

下表列出了 STATUS 参数处“TMAIL_C”的返回值：

返回值

STATUS*
（W#16#...
）：

说明 备注

0000 “TMAIL_C”已成功执行完毕。 “TMAIL_C”无错完成并不表示发送的电子

邮件一定能到达目的地。 
收件人地址输入错误并不会导致指令

“TMAIL_C”生成状态错误。这种情况下，

不能保证电子邮件能发送至其它收件人，

即使这些收件人地址正确无误。

7001 “TMAIL_C”激活 (BUSY = 1)。 首次调用：作业已启动。

7002 “TMAIL_C”激活 (BUSY = 1)。 中间调用：作业已激活。

80xx “TMAIL_C”的处理已完成，且存在

一个内部调用通信指令的错误代

码。

相关详细信息，请参见“TCON 
(页 5240)”、“TDISCON (页 5248)”、
“TSEND (页 5254)”和“TRCV (页 5259)”通
信指令的 STATUS 参数说明。

8010 连接建立期间出错 可在背景数据块的 SFB_STATUS 参数中

找到有关评估的详细信息。参数 
SFB_STATUS 中显示的错误代码将在

“TCON (页 5240)”指令的 STATUS 参数说明

中进行解释。

8011 发送数据时出错 可在背景数据块的 SFB_STATUS 参数中

找到有关评估的详细信息。参数 
SFB_STATUS 中显示的错误代码将在

“TSEND (页 5254)”指令的 STATUS 参数说

明中进行解释。

8012 接收数据时出错 可在背景数据块的 SFB_STATUS 参数中

找到有关评估的详细信息。参数 
SFB_STATUS 中显示的错误代码将在

“TRCV (页 5259)”指令的 STATUS 参数说明

中进行解释。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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返回值

STATUS*
（W#16#...
）：

说明 备注

8013 连接建立期间出错 可在背景数据块的 SFB_STATUS 参数中

找到有关评估的详细信息。参数 
SFB_STATUS 中显示的错误代码将在

“TCON (页 5240)”和“TDISCON 
(页 5248)”指令的 STATUS 参数说明中进行

解释。

8014 无法建立连接。 可能输入了错误的邮件服务器 IP 地址 
(MailServerAddress (页 5201)) 或由于持

续时间太短 (WatchDogTime (页 5201)) 而
无法建立连接。也有可能是因为 CPU 没有

网络连接，或者 CPU 组态不正确。

8015 MAIL_ADDR_PARAM 的数据类型

不正确

有效的数据类型只有 TMail_V4、
TMail_V6 和 TMail_FQDN 系统数据类型

（结构）。

自指令版本 V4.0 起，以下系统时间类型也

有效：TMail_V4_SEC、TMail_V6_SEC 和 
TMail_QDN_SEC

8016 ATTACHMENT 参数的数据类型不

正确

有效的数据类型只有 ArrayOfByte、
ArrayOfWord 和 ArrayOfDWord。

8017 ATTACHMENT 参数的数据长度不

正确

数据长度必须 <= 65534 个字节。

82xx** 邮件服务器生成的错误消息，且与 
SMTP 协议的错误编号相对应（“8”
除外）。

STATUS 是一个十六进制值， 后三位数字

与邮件服务器或 SMTP 协议的十进制错误

编号相对应。

有关 SMTP 错误代码和 SMTP 协议中其它

错误代码的更多详细信息，请访问 
Internet 或参见邮件服务器的错误信息文

档。

如果指令版本 < V5.0，以下规则适用：邮

件服务器的 新错误消息也可在 BUFFER 1 
参数的背景数据块中查看。“TMAIL_C”指
令 近发送的数据位于该背景数据块的 
DATA 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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返回值

STATUS*
（W#16#...
）：

说明 备注

84xx** 邮件服务器生成的错误消息，且与 
SMTP 协议的错误编号相对应（“8”
除外）。

以下几行列出了可能生成的几种错

误代码。

STATUS 是一个十六进制值， 后三位数字

与邮件服务器或 SMTP 协议的十进制错误

编号相对应。

有关 SMTP 错误代码和 SMTP 协议中其它

错误代码的更多详细信息，请访问 
Internet 或参见邮件服务器的错误信息文

档。

如果指令版本 < V5.0，以下规则适用：邮

件服务器的 新错误消息也可在 BUFFER 1 
参数的背景数据块中查看。“TMAIL_C”指
令 近发送的数据位于该背景数据块的 
DATA 中。

8401 无可用通道。可能的原因：已通过 
CP 建立了一条电子邮件连接。不

能同时建立第二条连接。

CP 154x‑1 的特定错误

8403 无法与邮件服务器建立 TCP/IP 连
接。

CP 154x‑1 的特定错误

8405 服务器拒绝了登录请求。 CP 154x‑1 的特定错误

8406 SMTP 客户端检测到内部 SSL 错误

或者证书结构有问题。

CP 154x‑1 的特定错误

8407 拒绝了 SSL 的使用请求。 CP 154x‑1 的特定错误

8408 客户端无法识别用于与邮件服务器

建立 TCP/IP 连接的套接字。

CP 154x‑1 的特定错误

8409 无法通过连接写入。可能的原因：

通信伙伴复位了连接或连接已丢

失。

CP 154x‑1 的特定错误

8410 无法通过连接读取。可能的原因：

通信伙伴复位了连接或连接已丢

失。

CP 154x‑1 的特定错误

8411 无法发送电子邮件。原因：存储器

空间不足以执行发送操作。

CP 154x‑1 的特定错误

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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返回值

STATUS*
（W#16#...
）：

说明 备注

8412 所组态的 DNS 服务器无法解析指

定的域名。

CP 154x‑1 的特定错误

8413 因内部错误 DNS 子系统无法解析

域名。

CP 154x‑1 的特定错误

8414 输入的域名为空字符串。 CP 154x‑1 的特定错误

8415 cURL 模块中发生内部错误。执行

已停止。

CP 154x‑1 的特定错误

8416 SMTP 模块中发生内部错误。执行

已停止。

CP 154x‑1 的特定错误

8417 在已被占用的通道上进行的 SMTP 
请求或通道 ID 无效。执行已停止。

CP 154x‑1 的特定错误

8418 电子邮件发送作业已中止。可能的

原因：执行时间过长

（WatchDogTime 参数）或 CP 从启

动变为停止。

CP 154x‑1 的特定错误

8419 通道中断且无法在连接关闭前使

用。

CP 154x‑1 的特定错误

8420 无法使用 CP 根证书验证服务器证

书字符串。

CP 154x‑1 的特定错误

8421 发生内部错误。执行已停止。 CP 154x‑1 的特定错误

8450 活动未执行：邮箱不可用/无法访

问

请稍后重试。

8451 活动已终止：本地处理出错 请稍后重试。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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返回值

STATUS*
（W#16#...
）：

说明 备注

85xx** 邮件服务器生成的错误消息，且与 
SMTP 协议的错误编号相对应（“8”
除外）。

以下几行列出了可能生成的几种错

误代码。

STATUS 是一个十六进制值， 后三位数字

与邮件服务器或 SMTP 协议的十进制错误

编号相对应。

有关 SMTP 错误代码和 SMTP 协议中其它

错误代码的更多详细信息，请访问 
Internet 或参见邮件服务器的错误信息文

档。

如果指令版本 < V5.0，以下规则适用：邮

件服务器的 新错误消息也可在 BUFFER 1 
参数的背景数据块中查看。“TMAIL_C”指
令 近发送的数据位于该背景数据块的 
DATA 中。

8500 语法错误：未知错误。命令串过长

也可能导致该错误。如果电子邮件

服务器不支持 LOGIN 授权方法，

也会生成该错误。

检查“TMAIL_C”的参数。尝试发送一份无

授权的电子邮件。为此，可使用空字符串

代替参数 UserName 的内容。如果未指定

用户名，则 LOGIN 授权方法无法使用。

8501 语法错误：参数输入错误 可能的原因：TO_S 或 CC 参数处的地址错

误（另请参见“TO_S 和 CC 参数 
(页 5200)”）。

8502 命令无法识别或者不能执行 检查您的输入项，尤其是参数 FROM。参

数有可能不完整，也有可能忘记输入“@”或
“.”（另请参见“TO_S 和 CC 参数 
(页 5200)”）。

8504 命令参数未实现 检查您的输入项，尤其是参数 FROM。参

数有可能不完整，也有可能忘记输入

“@”（另请参见“TO_S 和 CC 参数 
(页 5200)”）。

8535 SMTP 授权不完整 输入的用户名或者密码可能不正确。

8550 无法访问邮件服务器。没有访问权

限。

输入的用户名或者密码可能不正确，或者

邮件服务器可能不支持您的登录。另一个

错误原因可能是“@”后的域名输入错误，或

参数 TO_S、CC 和 FROM 中“.”缺失（另请

参见“TO_S 和 CC 参数 (页 5200)”）。

指令
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返回值

STATUS*
（W#16#...
）：

说明 备注

8552 活动已终止：超过了所分配的存储

容量

请稍后重试。

8554 传送失败 请稍后重试。

8555 由于输入的电子邮件地址不正确而

发生错误。

如果输入了多个地址，则这些地址之间需

使用逗号隔开。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请

参见“另请参见”。

** 根据 RFC 5321，STATUS 值 8xyz 中第 2、3 和 4 个数字的含义如下所示：第 2 个数字

用于指示 SMTP 响应是否正常、错误或不完整（例如，x=2 表示 SMTP 响应正常）。第 2 个
数字用于对所发生的错误进行分类。第 3 个数字用于指示类别内的具体错误。

示例： 使用 TMAIL_C 发送电子邮件 (S7-1200, S7-1500)

简介

以下调用示例说明了 TMAIL_C 指令的工作原理。

要求

• 必须提前配置硬件用于发送电子邮件。 
• 网络基础结构必须允许与邮件服务器建立通信连接。 

电子邮件附件

应带附件发送电子邮件。 
在全局数据块（“SLI_gDB_MailAttach_scl”）中创建一个名为“Data”的 Array of Byte，作为附

件的来源。该数组稍后将与输入参数 ATTACHMENT 互连。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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数据的存储

在 TMail_V4. 系统数据类型中输入 CPU 的连接信息和邮件服务器的地址数据

• 创建全局数据块（“SLI_gDB_TMAIL_C_scl”）。 
• 在数据块中创建一个数据类型为“TMail_V4”的变量“Par1”。 
• 在以下结构中，根据邮件服务器的组态和连接数据输入 CPU 的参数。如需了解更多信息，

请参见 MAIL_ADDR_PARAM (页 5201) 输入参数的说明。

“Par1”变量稍后将与输入参数 MAIL_ADDR_PARAM 互连。

此外还会在全局数据块中创建以下变量：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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调用指令

以 SCL 语言，使用以下接口创建新的函数块：

调用 TMAIL_C 将以下源代码复制到编程窗口：

调用 TMAIL_C
//Set "sendMail" to "TRUE" to start TMAIL_C.
#TMAIL_C_Instance(REQ:="SLI_gDB_TMAIL_C_scl".sendMail AND NOT("SLI_gDB_TMAIL_C_scl".busy),
                  TO_S:="SLI_gDB_TMAIL_C_scl".target,
                  SUBJECT:="SLI_gDB_TMAIL_C_scl".subject,
                  TEXT:="SLI_gDB_TMAIL_C_scl".text,
                  ATTACHMENT:="SLI_gDB_MailAttach_scl".data,
                  MAIL_ADDR_PARAM:="SLI_gDB_TMAIL_C_scl".par1,
                  DONE=>#done,
                  BUSY=>"SLI_gDB_TMAIL_C_scl".busy,
                  ERROR=>"SLI_gDB_TMAIL_C_scl".error,
                  STATUS=>#status);
//INFO:保存 TMAIL_C 的成功状态。

IF #done THEN
    "SLI_gDB_TMAIL_C_scl".done := TRUE;
    "SLI_gDB_TMAIL_C_scl".sendMail := FALSE;
END_IF;
//INFO:发生错误时，系统将保存 TMAIL_C 的错误状态并复位“sendMail”。
IF "SLI_gDB_TMAIL_C_scl".error THEN
    "SLI_gDB_TMAIL_C_scl".memErrStatus := #status;
    "SLI_gDB_TMAIL_C_scl".sendMail := FALSE;
END_IF;

结果

如果“sendMail”变量返回信号状态“TRUE”（REQ 参数的边沿从“0”变为“1”），则执行指令

“TMAIL_C”。“#done”变量返回信号状态“TRUE”后，变量“sendMail”会立即自动复位为信号状

态“FALSE”。发送电子邮件成功（“#done”为“TRUE”）的信息也会保存在“done”变量中。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5220 编程和操作手册, 11/2022



指令“TMAIL_C”出错时，STATUS 参数（“#status”）的值保存在“memErrStatus”变量中，且

“sendMail”变量复位。

参见

TMAIL_C 说明 (页 5187)

CommConfig：读取和更改通信参数 (S7-1500)

CommConfig 说明 (S7-1500)

说明

通过“CommConfig”指令，可以轻松读取和更改 S7-1500 CPU 的以下通信参数：

• DNS 主机名

• DNS 域名

• DHCP 客户端 ID
• DNS 服务器地址

• IP 套件（IP 地址、子网掩码、默认网关或默认路由器）

• NTP 服务器地址（该通信参数无法读取，只能更改）。

说明

通过其他指令更改通信参数

也可以使用“T_CONFIG”指令更改通信参数。

与“CommConfig”指令相比，存在以下功能区别：

• 只能使用“T_CONFIG”更改 PROFINET 设备名称 (NoS)。
• 只能使用“T_CONFIG”更改 CP 154x-1 上的通信参数。

功能描述

“CommConfig”指令是异步指令。该指令的执行可跨多个调用。在参数“REQ”出现上升沿时开

始进行处理。

参数“Busy”和“Done”用于指示作业状态。

如果执行期间出错，参数“Error”和“Status”将发出信号加以指示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

参数

下表列出了“CommConfig”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input Bool 控制参数 Request
上升沿时激活该作业。

HW_ID Input HW_IO 要读取或更改其通信参数的子模块的硬件标识符

MODE Input USInt MODE 参数用于选择要执行的“CommConfig”指令的功能：

• 0：从子模块读取通信参数，并将其传输到 DATA 引用的区域

• 1：将 DATA 引用的区域中的通信参数传输到子模块

 注：确保 DATA 的结构与子模块的通信参数匹配，并且传输到子

模块的值是允许值。否则，“CommConfig”将返回错误。每次组

态前，需直接在设备上设置该参数调整。

• 2 到 255：预留

DONE Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中。

• 1：作业已完成且未出错。此状态仅显示一次调用的时间。

BUSY Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成。

• 1：作业尚未完成。无法启动具有该实例的新作业

ERROR Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：未发生错误。

• 1：处理期间出错。此状态仅显示一次调用的时间。

STATUS Output Word 指令“CommConfig”的返回值或者错误信息。

DATA InOut Variant • MODE = 0 时：将从子模块读取通信参数目标范围的指针

• MODE = 1 时：将通信参数源范围的指针传输到子模块。DATA 仅
支持某些特定的 UDT（参见下文）。必须选择与 HW_ID 匹配的 
UDT。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”

指令
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“CommConfig”支持的 UDT
“CommConfig”支持以下 UDT：
• Conf_Hostname，请参见“UDT“Conf_Hostname” (页 5227)”
• Conf_Domainname，请参见“UDT“Conf_Domainname”  (页 5227)”
• Conf_ClientId，请参见“UDT“Conf_ClientId” (页 5228)”
• Conf_ClientId_Opaque，请参见“UDT“Conf_ClientId_Opaque” (页 5229)”
• Conf_DNS，请参见“UDT“Conf_DNS” (页 5230)”
• Conf_DNS_IPV4，请参见“UDT“Conf_DNS_IPV4” (页 5231)”
• Conf_IPSuitev4，请参见“UDT“Conf_IPSuitev4” (页 5232)”
• Conf_IPSuitev4_IPV4，请参见“UDT“Conf_IPSuitev4_IPV4” (页 5234)”
• Conf_NTP，请参见“UDT“Conf_NTP” (页 5235)”

UDT 与 HW_ID 的有效值之间的关系

下表列出了各个 UDT 允许使用的 HW_ID 值。

UDT HW_ID 的有效类型 HW_ID 可能的值

Conf_Hostname HW_SubModule Local~Common
Conf_Domainname HW_SubModule Local~Common
Conf_ClientId HW_Interface 例如：

Local~PROFINET_interface_2
Conf_ClientId_Opaque HW_Interface 例如：

Local~PROFINET_interface_2
Conf_DNS HW_SubModule Local~Common
Conf_DNS_IPV4 HW_SubModule Local~Common
Conf_IPSuitev4 HW_Interface 例如：

Local~PROFINET_interface_2
Conf_IPSuitev4_IPV4 HW_Interface 例如：

Local~PROFINET_interface_2
Conf_NTP HW_Interface Local~Common

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STATUS 参数

STATUS (W#16#...) 说明

0000 “CommConfig”已完成且未出错。

7000 未激活任何作业处理。

7001 开始执行作业

7002 中间调用（与 REQ 
无关）：

8089 DATA 没有指向有效数据类型。

注：“CommConfig”仅支持 CommConfig 库中提供的 UDT。
8090 参数 HW_ID 无效

可能的原因：

• HW_ID 的值与 CPU 中的实际对象不对应。

• HW_ID 引用的对象不是子模块的硬件标识符

8091 组态无效

可能的原因：

• 要使用 UDT“Conf_IPSuitev4”或 UDT“Conf_IPSuitev4_IPV4”写入 IP 套件，但是未选

中“直接在设备上设置 IP 地址”(IP address is set directly at the device)。
• 要使用 UDT“Conf_NTP”写入 NTP 服务器地址，但是未选中“与 NTP 服务器的时间

同步”(Time synchronization with NTP server)。
8093 MODE 值无效

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STATUS (W#16#...) 说明

8094 DATA 引用的 UDT 中的值无效

可能的原因：

• UDT“Conf_DNS”中的“Count”参数包含一个大于 4 的值。

• UDT“Conf_DNS”中“DNS_Server”字段的元素的 IPv4 IP 地址格式不正确。

• UDT“Conf_DNS_IPV4”中的“Count”参数包含一个大于 4 的值。

• UDT“Conf_IPSuitev4”中“write_mode”参数的值不为 1（永久）或 2（临时），但

“MODE”参数的值为 1（写入）。

• UDT“Conf_IPSuite v4”中“IPAddress”参数的 IPv4 地址格式不正确。

•  UDT“Conf_IPSuitev4”中的参数“SubnetMaskPrefix”超出取值范围 4-30。
•  UDT“Conf_IPSuitev4”中“Gateway”参数的 IPv4 地址格式不正确。

•  UDT“Conf_IPSuitev4_IPV4”中“write_mode”参数的值不为 1（永久）或 2（临

时），但“MODE”参数的值为 1（写入）。

• UDT“Conf_NTP”中的“Count”参数包含一个大于 4 的值。

• UDT“Conf_NTP”中“NTP_Server”字段的一个元素的 IPv4 地址格式不正确。

• 使用 UDT“ConfClientId”时，使用了长度为 1 的字符串。

• 使用 UDT“ConfClientId”时，使用了超出 0x21 到 0x7E 范围的字符。

• 使用 UDT 时，已将“Conf_ClientId_Opaque”用作长度“1”的值。

80A0 读取通信参数时出错

80A1 写入通信参数时出错

80A9 不支持该功能。

可能的原因：

• DATA 指定的 UDT 不支持 MODE 中指定的功能。

• 目标设备不支持此功能。

注：UDT“Conf_NTP”不支持 MODE=0。
80AA 主机名和域名的组合（包括定界符）超出了 254 个字符的 大长度。

80AB 名称无效

可能的原因：

• 曾试图使用“CommConfig”更改通信参数“DNS hostname”。新名称包含非法字符。

• 曾试图使用“CommConfig”更改通信参数“DNS domain name”。新名称包含非法字

符。

• 域名的某个名称部分 (label) 的长度不在可接受范围内。

80AC 主机名、域名和 ClientId 的总长度超过 260 个字符的限制。

80AD 写入 ClientId 时出错：存储卡已满或受到写保护

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STATUS (W#16#...) 说明

80B0 索引无效

可能的原因：

• 被寻址的子模块 (HW_ID) 不具备通过 DATA 指定的通信参数。请参见“UDT 与 
HW_ID 的有效值之间的关系”部分

80B6 访问错误

可能的原因：

• 由于当前组态，无法对 DATA 引用的 UDT 进行读写访问。

80B7 范围无效

可能的原因：

• CPU 读取的数据记录的值与 DATA 引用的 UDT 的格式不匹配。

80B8 参数无效

可能的原因：

• 写入通信参数时的值无效

80C2 资源当前正在使用。

80C3 资源不可用

同时活动作业的 大数量

同时活动作业的 大数量由以下规则确定：

• 在任何给定时间，UDT“Conf_IPSuitev4”、“Conf_IPSuitev4_IPV4”或“Conf_NTP”只有一个

写入操作可处于活动状态。

• 写入 UDT“Conf_IPSuitev4”、“Conf_IPSuitev4_IPV4”或“Conf_NTP”之一时，可以同时写入

任何其它 UDT。其它 UDT 的同时写入请求数量不可超过 20。
• 任何 UDT 的 大同时读取作业数量均为 20。
如果不遵守这些规则，则 CommConfig 将返回错误代码 0x80C2 或错误代码 0x80C3。

参见

T_CONFIG：组态接口 (页 5319)

指令
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UDT“Conf_Hostname” (S7-1500)

UDT“Conf_Hostname”
UDT“Conf_Hostname”用于读取或更改“DNS 主机名”通信参数。主机名可与域名结合使用以

形成全限定域名 (FQDN)。
UDT“Conf_Hostname”的结构如下：

参数 数据类型

主机名 字符串[63]

允许的字符与 RFC 1035 中的相同：A…Z、a…z、0…9、_。长度限制为 63 个字符。主机名

必须以字母或数字开头和结尾。主机名和域名的组合不得超过 254 个字符（包括定界符），

并且必须形成 FQDN。末尾不必添加定界符，因为 root-label 始终为空。主机名、域名和 
ClientId 的总长度不得超过 260 个字符。

如果使用 UDT“Conf_Hostname”，则必须为 HW_ID 选择一个“HW_SubModule”类型的值。

说明

通过 DHCP 获取的数据的有效性

如果使用“CommConfig”更改主机名，则通过 DHCP 获取的所有数据（IP 套件、域名、NTP 服
务器和 DNS 服务器）都将失效，并且会从 DHCP 服务器再次获取。因此，仅应在紧急情况

下而不是运行期间更改主机名。

如果接口的 IP 地址发生更改，则所有连接都会中断。

UDT“Conf_Domainname”  (S7-1500)

UDT“Conf_Domainname” 
UDT“Conf_Domainname”用于读取或更改“DNS 域名”通信参数。域由顶级域和一个或多个

子域组成。域名可与主机名结合使用以形成全限定域名 (FQDN)。
UDT“Conf_Domainname”的结构如下：

参数 数据类型

域名 字符串[252]

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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大长度为 252 个字符。主机名和域名的组合不得超过 254 个字符（包括定界符），并且

必须形成 FQDN。末尾不必添加定界符，因为 root-label 始终为空。主机名、域名和 ClientId 
的总长度不得超过 260 个字符。

如果使用 UDT“Conf_Domainname”，则必须为 HW_ID 选择一个“HW_SubModule”类型的值。

可以在 RFC1035 和 RFC1123 中找到允许的字符。

说明

通过 DHCP 获取的数据的有效性

如果使用“CommConfig”更改域名，则通过 DHCP 获取的所有数据都将失效：IP 套件、域名、

NTP 服务器和 DNS 服务器。因此，仅应在紧急情况下而不是运行期间更改域名。

如果接口的 IP 地址发生更改，则所有连接都会中断。

UDT“Conf_ClientId” (S7-1500)

UDT“Conf_ClientId”
UDT“Conf_ClientId”用于读取或更改“DHCP ClientId”通信参数。可使用 DHCP 为每个接口单独

确定参数。

UDT“Conf_ClientId”的结构如下：

参数 数据类型

ClientId 字符串[254]

主机名、域名和 ClientId 的总长度不得超过 260 个字符。主机名和域名的组合不得超过 254 
个字符（包括定界符），并且必须形成 FQDN。末尾不必添加定界符，因为 root-label 始终

为空。

如果使用 UDT“Conf_ClientId”，则必须为 HW_ID 选择一个“HW_Interface”类型的值。

对于“ClientId”，仅允许使用 0x21 到 0x7E 之间的 ASCII 字符。如果违反此规则，

“CommConfig”将返回错误 0x8094（DATA 引用的 UDT 中的值无效）。

“ClientId”的长度必须为 0 或介于 2 到 254 之间。长度为 1 的字符串将导致错误 0x8094。
如果输入长度为 0 的字符串（空字符串），则“CommConfig”会在 DHCP 参数的数据记录中

写入一个空 ClientId。如果 ClientId 为空，则 DHCP 客户端会在 DHCP 服务器上使用 MAC 地
址自行识别。

指令
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如果输入长度为 2 到 254 之间的字符串，则存在以下两种不同的情况：

• 字符串以转义序列“\0”开头。在这种情况下，“CommConfig”会从字符串中删除转义序列，

并将其替换为 0x00。
• 字符串不以转义序列“\0”开头。在这种情况下，字符串会原样复制到 DHCP 参数的数据记

录中。

读取期间，通信参数“DHCP ClientId”适用以下规则：如果读取的第一个字节的值为 0x00，则

它将替换为“\0”。读取期间，不会检查是否允许读取的字符。因此，并非所有读取的字符都

可以正确显示。如果读取的 ClientId 不适合 UDT“Conf_ClientId”的字段“ClientId”，则输出错

误 0x80B7（范围无效）。

说明

通过 DHCP 获取的数据的有效性

如果使用“CommConfig”更改 ClientId，则通过 DHCP 获取的所有数据都将失效：IP 套件、域

名、NTP 服务器和 DNS 服务器。因此，仅应在紧急情况下而不是运行期间更改 ClientId。
如果接口的 IP 地址发生更改，则所有连接都会中断。

说明

写入 ClientId
如果将 DHCP 组态为使用 ClientId，则只能用“CommConfig”写入 ClientId。

UDT“Conf_ClientId_Opaque” (S7-1500)

UDT“Conf_ClientId_Opaque”
UDT“Conf_ClientId_Opaque”用于读取或更改“DHCP ClientId”通信参数。与使用 UDT
“Conf_ClientId”相比，UDT“Conf_ClientId_Opaque”提供了更大的灵活性。

UDT“Conf_ClientId_Opaque”的结构如下：

参数 数据类型

长度 字节

ClientId 字节组成的数组[0 .. 253]

主机名、域名和 ClientId 的总长度不得超过 260 个字符。主机名和域名的组合不得超过 254 
个字符（包括定界符），并且必须形成 FQDN。末尾不必添加定界符，因为 root-label 始终

为空。 
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UDT“Conf_ClientId”和“Conf_ClientId_Opaque”之间的区别在于，使用

“Conf_ClientId_Opaque”时，您不受字符限制。“CommConfig”仅检查“长度”参数的值。

“Length”的值必须为 0 或介于 2 和 254 之间。其它值会导致错误 0x8094（DATA 引用的 UDT 
中的值无效）。

使用 UDT“Conf_ClientId_Opaque”时与使用 UDT“Conf_ClientId”时一样，不会对转义序列“\0”
进行特殊处理。您可能必须使用 0x00 作为“ClientId”字段中的第一个字节。

说明

使用 UDT“Conf_ClientId”和“Conf_ClientId_Opaque”
使用 UDT“Conf_ClientId”或 UDT“Conf_ClientId_Opaque”。

说明

通过 DHCP 获取的数据的有效性

如果使用“CommConfig”更改 ClientId，则通过 DHCP 获取的所有数据都将失效：IP 套件、域

名、NTP 服务器和 DNS 服务器。因此，仅应在紧急情况下而不是运行期间更改 ClientId。

 旧地址失效后，可以立即中断通过 IP 套件建立的所有连接。

说明

写入 ClientId
如果将 DHCP 组态为使用 ClientId，则只能用“CommConfig”写入 ClientId。

UDT“Conf_DNS” (S7-1500)

UDT“Conf_DNS”
UDT“Conf_DNS”提供了一个接口来读取或更改 CPU 的 DNS 服务器的地址。

UDT“Conf_DNS”的结构如下：

参数 数据类型

计数 UInt
DNS_Server Array[1 ..4] of String[39]

UDT“Conf_DNS”的接口仅支持 IPv4 地址。

在“计数”参数“CommConfig”中，输入读取的 DNS 服务器的数量，或指定 DNS 服务器的数

量。允许的值为 0 到 4。如果值为 0，则未组态任何 DNS 服务器，或者您要删除所有已组态
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的 DNS 服务器。如果值大于 4，则“CommConfig”将返回错误 0x8094（DATA 引用的 UDT 中
的值无效）。如果在“DNS_Server”参数中分配了三个字段元素，但仅在“计数”参数中指定

了值 2，则不会组态第三个 DNS 服务器。在这种情况下，“CommConfig”不会返回错误。如

果在“DNS_Server”参数中分配了三个字段元素但在“计数”参数中指定了值 4，则

“CommConfig”将返回错误 0x8094。“CommConfig”不允许您为 DNS 服务器指定地址 
0.0.0.0。
DNS 服务器的 IP 地址在参数“DNS_Server”中定义为字符串。“DNS_Server”参数由一个字符串

字段组成。此字符串的格式必须为“www.xxx.yyy.zzz”，其中每个子字符串的范围为“000”到
“255”。因此，字符串 长为 15 个字符。索引为 1 的字段元素指定主 DNS 服务器，索引为 2 
的字段元素指定主备用 DNS 服务器。如果指定了无效或格式错误的 IP 地址，则“CommConfig”
将返回错误 0x8094（DATA 引用的 UDT 中的值无效）。 

说明

组态 DNS 服务器

每次使用 UDT“Conf_DNS”写入“CommConfig”时，都必须组态所有 DNS 服务器。

如果违反此规则，则将删除 CPU 中属于未分配字段元素的 DNS 服务器的地址。

如果想要更改 DNS 服务器的地址，则必须先使用“CommConfig”读取所有 DNS 服务器的地

址，然后将地址修改为可从本地更改， 后使用“CommConfig”再次写入所有地址。

UDT“Conf_DNS_IPV4” (S7-1500)

UDT“Conf_DNS_IPV4”
UDT“Conf_DNS_IPV4”提供与 UDT“Conf_DNS”相同的功能，但接口不同。

UDT“Conf_DNS_IPV4”的结构如下：

参数 数据类型

计数 UInt
DNS_Server Array[1 ..4] of IP_V4

在“计数”参数“CommConfig”中，输入读取的 DNS 服务器的数量，或指定 DNS 服务器的数

量。允许的值为 0 到 4。如果值为 0，则未组态任何 DNS 服务器，或者您要删除所有已组态

的 DNS 服务器。如果值大于 4，则“CommConfig”将返回错误 0x8094（DATA 引用的 UDT 中
的值无效）。如果在“DNS_Server”参数中分配了三个字段元素，但仅在“计数”参数中指定

了值 2，则不会组态第三个 DNS 服务器。在这种情况下，“CommConfig”不会返回错误。如

果在“DNS_Server”参数中分配了三个字段元素但在“计数”参数中指定了值 4，则
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“CommConfig”将返回错误 0x8094。“CommConfig”不允许您为 DNS 服务器指定地址 
0.0.0.0。
DNS 服务器的 IP 地址在参数“DNS_Server”中定义为 IP_V4 数据类型。“DNS_Server”参数由一

个 IP_V4 数据类型的字段组成。IP_V4 数据类型又由具有 4 个元素（索引 1 到 4）的字节字

段组成。每个字节的范围为“000”到“255”。这四个字节一起构成一个 IP 地址，其中索引为 1 
的字段元素是 IP 地址的 大值字节。在“DNS_Server”字段中，索引为 1 的字段元素定义主 
DNS 服务器，索引为 2 的字段元素定义主备用 DNS 服务器。

说明

组态 DNS 服务器

每次使用 UDT“Conf_DNS_IPV4”写入“CommConfig”时，都必须组态所有 DNS 服务器。

如果违反此规则，则将删除 CPU 中属于未分配字段元素的 DNS 服务器的地址。

如果想要更改 DNS 服务器的地址，则必须先使用“CommConfig”读取所有 DNS 服务器的地

址，然后将地址修改为可从本地更改， 后使用“CommConfig”再次写入所有地址。

UDT“Conf_IPSuitev4” (S7-1500)

UDT“Conf_IPSuitev4”
UDT“Conf_IPSuitev4”提供了一个接口来读取或更改通信接口的 IP 套件。

UDT“Conf_IPSuitev4”的结构如下：

参数 数据类型

write_mode UInt
IPAddress 字符串[15]
SubnetMaskPrefix UInt
网关 字符串[15]

“write_mode”参数确定 IP 套件在写入时是否永久存储。以下值适用于“write_mode”：
• 0：执行读取操作后的值。如果为写操作指定此值，则“CommConfig”将返回错误 0x8094
（DATA 引用的 UDT 中的值无效）。

• 1：IP 套件应永久保存。

• 2：IP 套件应暂时保存。在这种情况下，IP 套件会在“断电-上电”切换期间丢失。

IP 套件的 IP 地址在“IPAddress”参数中定义为字符串。此字符串的格式必须为

“www.xxx.yyy.zzz”，其中每个子字符串的范围为“000”到“255”。因此，字符串 长为 15 个
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字符。如果指定了无效或格式错误的 IP 地址，则“CommConfig”将返回错误 0x8094（DATA 
引用的 UDT 中的值无效）。

“SubnetmaskPrefix”参数以 CIDR 表示法指定 IP 套件的子网掩码。CIDR 表示无类域间路由。这

种表示法表示子网掩码中设置的位数。这些位从 MSB（ 高有效位）开始并彼此相邻。示

例：CIDR 表示法中的 9 对应于二进制表示法中的 
11111111.10000000.00000000.00000000 和十进制表示法中的 255.128.0.0。
“SubnetMaskPrefix”参数的允许范围为 4 到 30。
下表显示了“SubnetMaskPrefix”参数的允许值的子网掩码值。

“SubnetMaskPrefix”的值 (CIDR) 子网掩码的值

4 240.0.0.0
5 248.0.0.0
6 252.0.0.0
7 254.0.0.0
8 255.0.0.0
9 255.128.0.0
10 255.192.0.0
11 255.224.0.0
12 255.240.0.0
13 255.248.0.0
14 255.252.0.0
15 255.254.0.0
16 255.255.0.0
17 255.255.128.0
18 255.255.192.0
19 255.255.224.0
20 255.255.240.0
21 255.255.248.0
22 255.255.252.0
23 255.255.254.0
24 255.255.255.0
25 255.255.255.128
26 255.255.255.192
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“SubnetMaskPrefix”的值 (CIDR) 子网掩码的值

27 255.255.255.224
28 255.255.255.240
29 255.255.255.248
30 255.255.255.252

IP 套件的默认网关（或默认路由器地址）在“网关”参数中定义为字符串。此字符串必须为

“www.xxx.yyy.zzz”格式的 IPV4 地址，其中每个子字符串的范围为“000”到“255”。因此，字

符串 长为 15 个字符。如果指定了无效或格式错误的网关地址，则“CommConfig”将返回错

误 0x8094（DATA 引用的 UDT 中的值无效）。

说明

指定默认网关或默认路由器

每个 CPU 仅定义一次默认网关或默认路由器。这意味着您的 后一次设置适用。接口与默

认网关或默认路由器无关。如果不想在写入 IP 套件时更改默认网关或默认路由器，请先读

取其值，然后再次写入。

UDT“Conf_IPSuitev4_IPV4” (S7-1500)

UDT“Conf_IPSuitev4_IPV4”
UDT“Conf_IPSuitev4_IPV4”提供与 UDT“Conf_IPSuitev4”相同的功能，但接口不同。

UDT“Conf_IPSuitev4_IPV4”的结构如下：

参数 数据类型

write_mode UInt
IPAddress IP_V4
SubnetMask IP_V4
网关 IP_V4

“write_mode”参数确定 IP 套件在写入时是否永久存储。以下值适用于“write_mode”：
• 0：执行读取操作后的值。如果为写操作指定此值，则“CommConfig”将返回错误 0x8094
（DATA 引用的 UDT 中的值无效）。

• 1：IP 套件应永久保存。

• 2：IP 套件应暂时保存。在这种情况下，IP 套件会在“断电-上电”切换期间丢失。
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IP 套件的 IP 地址在“IPAddress”参数中定义为 IP_V4 数据类型。IP_V4 数据类型由具有 4 个元素

（索引 1 到 4）的字节字段组成。每个字节的范围为 0 到 255。这四个字节一起构成一个 IP 地
址，其中索引为 1 的字段元素是 IP 地址的 大值字节。

IP 套件的子网掩码在“Subnetmask”参数中定义为 IP_V4 数据类型。

IP 套件的默认网关（或默认路由器地址）在“网关”参数中定义为 IP_V4 数据类型。

说明

指定默认网关或默认路由器

每个 CPU 仅定义一次默认网关或默认路由器。这意味着您的 后一次设置适用。接口与默

认网关或默认路由器无关。如果不想在写入 IP 套件时更改默认网关或默认路由器，请先读

取其值，然后再次写入。

UDT“Conf_NTP” (S7-1500)

UDT“Conf_NTP”
UDT“Conf_NTP”提供了一个接口来更改 CPU 的 NTP 服务器的地址（NTP = 网络时间协议）。

UDT“Conf_NTP”的结构如下：

参数 数据类型

计数 UInt
NTP_Server Array[1 ..4] of String[254]

UDT“Conf_NTP”仅支持 IPv4 地址。

“计数”参数用于指定要组态的 NTP 服务器的数量。允许的值为 0 到 4。如果值大于 4，则

“CommConfig”将返回错误 0x8094（DATA 引用的 UDT 中的值无效）。如果在“NTP_Server”
参数中分配了 3 个字段元素，但仅在“计数”参数中指定了值 2，则不会组态第三个 NTP 服
务器。在这种情况下，“CommConfig”不会返回错误。如果在“NTP_Server”参数中分配了 3 个
字段元素但在“计数”参数中指定了值 4，则“CommConfig”将返回错误 0x8094。
“CommConfig”不允许为 NTP 服务器指定地址 0.0.0.0。如果指定值 0，则 NTP 服务器指定地

址不会更改。

NTP 服务器的 IP 地址在参数“NTP_Server”中定义为字符串。“NTP_Server”参数由一个字符串

字段组成。此字符串的格式必须为“www.xxx.yyy.zzz”，其中每个子字符串的范围为“000”到
“255”。因此，字符串 长为 15 个字符。索引为 1 的字段元素指定主 NTP 服务器，索引为 2 
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的字段元素指定主备用 NTP 服务器。如果指定了无效或格式错误的 IP 地址，则“CommConfig”
将返回错误 0x8094（DATA 引用的 UDT 中的值无效）。

说明

组态 NTP 服务器

每次使用 UDT“Conf_NTP”写入“CommConfig”时，都必须组态所有 NTP 服务器。如果违反此

规则，则将删除 CPU 中属于未使用字段元素的 NTP 服务器的地址。

说明

读取 NTP 服务器的地址

无法使用 UDT“CONF_NTP”读取 NTP 服务器的地址。如果使用 MODE=0 调用来调用 
CommConfig 并在参数“DATA”中引用 UDT“Conf_NTP”，则 CommConfig 将返回错误 0x80A9

（不支持该函数）。

其它 (S7-1200, S7-1500)

TCON：建立通信连接 (S7-1200, S7-1500)

TCON： 建立通信连接 (S7-1200)

有效性

以下“TCON”说明适用于 S7-1200 CPU 固件版本 V4.0 及更低版本。

说明

使用“TCON”指令可设置并建立通信连接。设置并建立连接后，CPU 将自动持续监视该连接。

“TCON”为异步执行指令。

为参数 CONNECT 和 ID 指定的连接数据用于设置通信连接。要建立该连接，必须检测到参数 
REQ 的上升沿。成功建立连接后，参数 DONE 将被设置为“1”。

说明

编程连接时的技术支持

如果在程序块中选择通信指令 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 创建类型为 TCP、UDP 或 ISO-on-
TCP 的连接，并为这些连接分配参数，则可使用连接参数分配支持功能。 
在程序编辑器的巡视窗口中，可进行连接参数分配。
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可能的连接数

有关可能的通信连接数量信息，请参见 CPU 的技术规范。

TCP and ISO-on-TCP 连接

两个通信伙伴都调用“TCON”指令，以设置和建立通信连接。参数分配期间，用户需要指定哪

个伙伴是主动通信端点以及哪个是被动通信端点。

例如，如果连接由于断线或远程通信伙伴而中止，主动伙伴会尝试重新建立组态的连接。此

时，不必再次调用“TCON”。这仅适用于成功执行一次“TCON”(DONE = 1)的情况。

执行“TDISCON (页 5248)”指令或 CPU 切换到 STOP 模式时，会终止现有连接并删除所设置

的相应连接。要再次设置并建立连接，需要再次执行“TCON”。

参数

下表列出了“TCON”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在上升沿时，启动相应作业以建立 ID 所指

定的连接。

ID Input CONN_OUC I、Q、M、D、L 或
常量

指向已分配连接的引用。

值范围：W#16#0001 到 W#16#0FFF
CONNECT InOut TCON_Param D 指向连接描述的指针

另请参见“AUTOHOTSPOT” 
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值： 

• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中

• 1：作业已执行，且无任何错误

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成

• 1：作业尚未完成。无法启动新作业

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• 0：无错误

• 1：出错

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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BUSY、DONE 和 ERROR 参数

使用 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。参数 BUSY 表示作业正在

执行。使用 DONE 参数可检查作业是否已成功执行。如果在“ERROR”的执行过程中出错，则

置位参数 TCON。错误信息通过参数 STATUS 输出。

下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERROR 说明

1 0 0 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。错误原因通过参数 STATUS 输出。

0 0 0 未分配新作业。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS* 
(W#16#...)

说明

0 0000 已成功建立连接。

0 7000 当前无作业处理

0 7001 启动作业执行，建立连接。

0 7002 正在建立连接（与 REQ 无关）。

1 8085 连接 ID（ID 参数）已经被已组态的连接使用。

1 8086 ID 参数超出了有效范围。

1 8087 已达到 大连接数；无法建立更多连接

1 8089 CONNECT 参数没有指向某个数据块。

1 809A 集成接口不支持参数 CONNECT 中的结构，或长度无效，或连接描述 (SDT) 中指定的的

“InterfaceID”错误。

1 809B TCON_xxx 结构中的 InterfaceId 元素不会引用 CPU 或 CM/CP 接口的硬件标识符，或

其值为“0”。 
1 80A0 组错误，用于错误代码 W#16#80A1 和 W#16#80A2。
1 80A1 指定的连接或本地端口正在使用中。

1 80A2 系统正在使用本地端口。

1 80A3 正尝试重新建立现有连接。

1 80A4 连接远程端点的 IP 地址无效，即它与本地伙伴的 IP 地址重复。
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ERROR STATUS* 
(W#16#...)

说明

1 80A5 连接 ID 已被使用。

1 80A7 通信错误：在“TCON”完成前执行了“TDISCON (页 5248)”。 
1 80B2 CONNECT 参数指向通过属性“仅存储在装载内存中”(Only store in load memory) 生

成的某个数据块。

1 80B4 使用 ISO-on-TCP 协议选项 (connection_type = B#16#12) 建立被动连接时，违反了以

下一个或两个条件：

• local_tsap_id_len >= B#16#02
• local_tsap_id[1] = B#16#E0
• local_tsap_id_len >= B#16#03 时，local_tsap_id[1] 是 ASCII 字符。

• local_tsap_id[1] 是 ASCII 字符，且 local_tsap_id_len >= B#16#03。
1 80B5 连接类型 13 = UDP 仅支持建立被动连接。

1 80B6 SDT TCON_Param 的 connection_type 参数存在参数分配错误。

1 80B7 在进行连接描述的数据块中，以下某个参数错误：block_length、
local_tsap_id_len、rem_subnet_id_len、rem_staddr_len、rem_tsap_id_len、
next_staddr_len。
注：如果在 TCP 中为被动端调用 TCON，则 local_tsap_id_len 的值必须为 2 且 
rem_tsap_id_len 的值必须为 0。

1 80B8 结构元素 ID 和块参数 ID 的连接描述不同。

1 80C3 所有连接资源均已使用。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立连接。

• 由于连接路径中防火墙的指定端口未打开，无法建立连接。

• 接口当前正在接收新参数。

• “TDISCON (页 5248)”指令当前正在删除已组态的连接。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
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TCON：建立通信连接 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“TCON”指令可设置并建立通信连接。设置并建立连接后，CPU 将自动持续监视该连接。

“TCON”为异步执行指令。

在 S7-1500-CPU 固件版本 V2.0 及更高版本中，通过集成 PROFINET 接口可将网络接入点设

置为使用指令“TCON”进行 IPv4 多播通信。

为参数 CONNECT 和 ID 指定的连接数据用于设置通信连接。在参数 CONNECT 中，若可能，

只能使用通过连接参数分配在程序编辑器的巡视窗口中创建的预定义结构。

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.0 及以上版本中，可通过参数 Interface ID 将特殊结构 
TCON_xxx 的值指定为 0。这样，该固件版本即可选择使用此工业以太网接口。可通过以下 
SDT，将该值指定为 0：TCON_IP_V4_SEC、TCON_QDN、TCON_QDN_SEC、
TMail_QDN_SEC、TMail_V4 和 TMAIL_V4_SEC。对于其它所有 SDT，接口 ID 必须指定为一

个固定值。

要建立该连接，必须检测到参数 REQ 的上升沿。成功建立连接后，参数 DONE 将被设置为

“1”。

说明

编程连接时的技术支持

如果在程序块中选择通信指令 TCON、TSEND_C 或 TRCV_C 创建类型为 TCP、UDP、
ISO‑on‑TCP 或 FDL 类型的连接并分配参数，则可使用连接参数分配功能。

在程序编辑器的巡视窗口中，可进行连接参数分配。

使用“TCONSettings”提供的连接 ID 调用“TCON”
固件版本为 V2.9 或更高版本的 S7-1500 CPU 和固件版本为 V4.5 或更高版本的 S7-1200 CPU 
包含指令“TCONSettings”。如果使用“TCONSettings”提供的连接 ID 调用“TCON”，则“TCON”将
建立由“TCONSettings”准备的连接。“TCON”将检查是否允许连接类型和接口，并在必要时返

回 W#16#8090。

可能的连接数

有关可能的通信连接数量信息，请参见 CPU 的技术规范。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5240 编程和操作手册, 11/2022



使用 TCP 和 ISO‑on‑TCP 的连接

两个通信伙伴都调用“TCON”指令，以设置和建立通信连接。参数分配期间，用户需要指定哪

个伙伴是主动通信端点以及哪个是被动通信端点。

例如，如果连接由于断线或远程通信伙伴而中止，主动伙伴会尝试重新建立组态的连接。此

时，不必再次调用“TCON”。这仅适用于成功执行一次“TCON”(DONE = 1)的情况。

执行“TDISCON (页 5248)”指令或 CPU 切换到 STOP 模式时，会终止现有连接并删除所设置

的相应连接。要再次设置并建立连接，需要再次执行“TCON”。

CP 与 SMS 客户端间的远程控制连接

在 CONNECT 参数中，使用 TCON_PHONE 系统数据类型进行连接描述。

采用这种连接方式，站需要通过移动网络 CP 访问移动网络。

FDL 连接

要建立 CM 1542-5 的 FDL 连接，请参见“AUTOHOTSPOT”。

参数

下表列出了“TCON”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在上升沿时，启动相应作业以建立所指定

的连接。

 
ID Input CONN_OUC I、Q、M、D、L 或

常量

指向已分配连接的引用。

值范围：W#16#0001 到 W#16#0FFF

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CONNECT InOut VARIANT D 指向连接描述的指针

• 对于 TCP 或 UDP，可使用结构 
TCON_IP_v4 或 TCON_QDN
相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”或
“AUTOHOTSPOT”

• 对于通过安全通信实现的 TCP，使用结

构 TCON_IP_V4_SEC 或 
TCON_QDN_SEC
相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”或
“AUTOHOTSPOT”

• 对于 ISO-on-TCP，使用结构 
TCON_IP_RFC
相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”

• 对于 CP 1543‑1 / CP 1545‑1 的 ISO 连
接，可使用结构 TCON_ISOnative。
相关说明，请参见“基于 
TCON_ISOnative 的连接描述结构”

• 连接 SMS 客户端时，可使用 
TCON_PHONE 系统数据类型。

相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”
• 使用 CM 1542‑5 进行 FDL 连接时，需

使用系统数据类型 TCON_FDL；请参见

“AUTOHOTSPOT”。
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值： 

• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中

• 1：作业已执行，且无任何错误

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成

• 1：作业尚未完成。无法启动新作业

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• 0：无错误

• 1：出错

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5242 编程和操作手册, 11/2022



BUSY、DONE 和 ERROR 参数

使用 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。参数 BUSY 表示作业正在

执行。使用 DONE 参数可检查作业是否已成功执行。如果在“ERROR”的执行过程中出错，则

置位参数 TCON。错误信息通过参数 STATUS 输出。

如果与远程伙伴的主动连接建立失败，在 V3.0 中指令“TCON”会生成错误消息。在 REQ 参数

中生成上升沿以再次建立连接。

下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERROR 说明

1 0 0 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。错误原因通过参数 STATUS 输出。

0 0 0 未分配新作业。

符合 TCON_ISOnative 的连接描述结构

结构符合 TCON_ISOnative 的连接描述数据块用于分配 ISO 的通信连接参数。

TCON_ISOnative 的固定数据结构包含了建立连接所需的全部参数。 

字

节

参数 数据类型 起始值 说明

0 
到 1

InterfaceId HW_ANY 0 CP 接口的硬件标识符

2 
到 3

ID CONN_OUC 1 指向该连接的引用（唯一 ID，值范围为：1 到 
4095）。

4 ConnectionType BYTE 16#16 连接类型：ISO
5 ActiveEstablished BOOL TRUE 建立连接的方式所对应的 ID：

• FALSE：被动连接建立

• TRUE：主动连接建立

指令
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字

节

参数 数据类型 起始值 说明

8 
到 
13

RemoteMacAddress ARRAY [1..6] 
of BYTE

- 伙伴端点的 MAC 地址（例如，00-74-41-FD-
AE-84）： 
• MacAddr[1] = 00
• MacAddr[2] = 74
• MacAddr[3] = 41
• MacAddr[4] = FD
• MacAddr[5] = AE
• MacAddr[6] = 84

14 
到 
19

LocalMacAddress ARRAY [1..6] 
of BYTE

- 本地端点的 MAC 地址（例如，00-74-41-FD-
AE-84）： 
• MacAddr[1] = 00
• MacAddr[2] = 74
• MacAddr[3] = 41
• MacAddr[4] = FD
• MacAddr[5] = AE
• MacAddr[6] = 84

20 
到 
53

RemoteTSelector Struct - 远程连接伙伴的 TSelector：
• 字节 20 到 21 = TSelLength
• 字节 22 到 53 = TSel[1-32]

  TSelLength UINT - 值范围为 0 到 32。
TSel ARRAY 

[1..32] of 
BYTE

- 任何情况下，值范围均为 0 到 255 字节

54 
到 
87

LocalTSelector Struct - 本地连接伙伴的 TSelector：
• 字节 20 到 21 = TSelLength
• 字节 22 到 53 = TSel[1-32]

  TSelLength UINT   值范围为 0 到 32。
TSel ARRAY 

[1..32] of 
BYTE

- 任何情况下，值范围均为 0 到 255 字节

88 
到 
89

CrRetransmitionTim
e

UINT - 重试连接的间隔时间（以秒为单位）。

指令
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字

节

参数 数据类型 起始值 说明

90 
到 
91

DataRetransmitionTi
me

UINT 100 ms 重新传输数据的间隔时间（以毫秒为单位）。

92 
到 
93

MaxRetransmitionC
ount

UINT - 大重复数。

94 
到 
95

InactivityTime UINT - 以秒为单位

96 
到 
97

WindowTime UINT   以秒为单位

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS* 
(W#16#...)

说明

0 0000 已成功建立连接。

0 7000 当前无作业处理

0 7001 启动作业执行，建立连接。

0 7002 正在建立连接（与 REQ 无关）。

1 8085 连接 ID （ID 参数）已经被已组态的连接使用。

1 8086 ID 参数超出了有效范围。

1 8087 已达到 大连接数；无法建立更多连接

1 8089 参数 CONNECT 未指向连接描述，或者连接描述是手动创建的。

1 8090 尝试建立一个准备好的连接，该连接的属性与 CONNECT 参数中指定的协议或接口不

兼容。

1 809A 集成接口不支持参数 CONNECT 中的结构，或长度无效。

1 809B • TCON_xxx 结构中的 InterfaceId 元素不会引用 CPU 或 CM/CP 接口的硬件标识符。

• 在使用的 TCON_xxx 结构中，InterfaceId 元素的值不能为“0”；请参见“说明”部

分。

• 在使用的 TCON_QDN 或 TCON_QDN_SEC 结构中，InterfaceId 元素既没有值“0”也
没有有效 CP 的 InterfaceId。

• TCON_QDN 或 TCON_QDN_SEC 需要已组态的 DNS 服务器。

指令
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ERROR STATUS* 
(W#16#...)

说明

1 809C 对于 UDP 多播通信，不允许 InterfaceID = 0。必须输入用于多播通信的本地 PLC 或 CP 
接口的硬件标识符。

1 80A1 指定的连接或本地端口正在使用中。

1 80A2 系统正在使用本地端口。另请参见“AUTOHOTSPOT”
1 80A3 ID 已由用户程序创建的连接使用，而用户程序使用 CONNECT 参数中的连接描述来创

建该连接。

1 80A4 远程连接端点的 IP 地址无效，或者与本地伙伴的 IP 地址重复。

1 80A7 通信错误：在“TCON”完成前执行了“TDISCON (页 5248)”。 
1 80B4 仅用于 TCON_IP_RFC：未指定本地 T 选择器，或者第一个字节不含 0x0E 值（仅限长

度为 2 的 T 选择器）或本地 T 选择器以“SIMATIC-”开头。

1 80B5 连接类型 13 = UDP 只允许建立被动连接（结构 TCON_IP_v4/TCON_PARAM 的 
ActiveEstablished 参数值为 TRUE）。

1 80B6 连接描述数据块的 ConnectionType 参数存在参数分配错误。

• 仅适用于 TCON_IP_v4：0x11、0x0B 和 0x13。
• 仅适用于 TCON_IP_RFC：0x0C 和 0x12。

1 80B7 TCON_IP_v4：
• TCP（主动连接建立）：远程端口为“0”。
• TCP（被动连接建立）：本地端口为“0”。
• UDP：本地端口为“0”。
• 伙伴端点的 IP 地址已设置为 0.0.0.0。
TCON_IP_RFC： 
• 本地 (LocalTSelector) 或远程 (RemoteTSelector) T 选择器的指定长度超过 32 字节。

• 对于 T 选择器（本地或远程）的 TSelLength，输入的长度大于 32 字节。

• 特定连接伙伴的 IP 地址长度出错。

• 伙伴端点的 IP 地址已设置为 0.0.0.0。
1 80B8 本地连接描述（参数 CONNECT 中的结构）的参数 ID 和指令的参数 ID 不同。

1 80C3 所有连接资源已分配，或本地端口正由其它应用或连接动态使用。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立连接。

• 由于连接路径中防火墙的指定端口未打开，无法建立连接。

• 接口当前正在接收新参数。

• “TDISCON (页 5248)”指令当前正在删除已组态的连接。

1 80C5 连接伙伴拒绝建立连接，已终止或主动结束该连接。

指令
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ERROR STATUS* 
(W#16#...)

说明

1 80C6 无法访问连接伙伴（网络错误）。

1 80C7 执行超时。

1 80C8 参数 ID 的值已由通过用户程序创建的连接使用。连接使用相同的 ID，但参数 
CONNECT 中的连接设置不同。

1 80C9 连接伙伴验证失败。要建立连接的连接伙伴与参数 CONNECT 中结构的定义伙伴不匹

配。

1 80CE 本地接口的 IP 地址为 0.0.0.0。
1 80D0 在 TCP 连接和主动连接端点中：remote_qdn 参数为空串。此时，无法建立连接。

1 80D1 remote_qdn 参数不是全限定域名。结尾处的点号可能缺失。

1 80D2 DNS 服务器的地址未组态。

1 80D3 全限定的域名无法解析。可能的原因：

• DNS 服务器无法访问，可能服务器已关闭或远程端口不可访问（例如被防火墙拦

截）。

• 与 DNS 服务器进行通信时发生错误。

• DNS 服务器返回一个有效的 DNS 应答，但该应答中中未包含 IPv4 地址。

1 80E0 不适用，或接收到的消息错误。

1 80E1 通信握手过程中发生错误。可能的原因：

• 用户中止该过程

• 安全等级不足

• 不支持重新协商

• 不支持该 SSL/TLS 版本

• 主机名称验证失败

1 80E2 证书不支持/证书无效/无证书

可能的原因：所连接模块的时间日期未设置，或模块未同步。

示例：模块默认的日期设置为 2012 年 1 月 1 日，且不是在调试过程中设置的。证书

的有效期从 2016 年 8 月 20 日开始，到 2024 年 8 月 20 日结束。此时，模块的日

期超出证书的有效期；该模块的证书无效。

1 80E3 证书已丢弃。

1 80E4 未找到有效的证书颁发机构。

1 80E5 证书已过期。

1 80E6 传输层安全协议中发生完整性错误

1 80E7 不支持 X.509-V3 证书扩展

1 80E9 不支持 TLS 服务器中不含服务器证书。

指令
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ERROR STATUS* 
(W#16#...)

说明

1 80EA 不支持 DTLS (UDP) 协议。

1 80EB 客户端不能请求客户端证书。

1 80EC 服务器不能基于 subjectAlternateName 进行验证（仅适用于客户端）。

1 80ED TLSServerCertRef_m-ID 无效

1 xxyy, xx > 
80

有关常见错误信息，请参见通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“TCON、TDISCON、TSEND 和 TRCV 的编程示例 (页 5269)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
TCON： 建立通信连接 (页 5236)

TDISCON：终止通信连接 (S7-1200, S7-1500)

说明

“TDISCON”指令可以终止 CPU 与某个连接伙伴之间的通信连接。

说明

使用“TCONSettings”提供的连接 ID 调用“TDISCON”
固件版本为 V2.9 或更高版本的 S7-1500 CPU 和固件版本为 V4.5 或更高版本的 S7-1200 CPU 
包含指令“TCONSettings”。如果使用“TCONSettings”提供的连接 ID 调用“TDISCON”，则将再

次启用此连接 ID 和相应的连接资源。

指令
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功能描述

指令“TDISCON”为异步执行指令。即，该作业的执行可跨多个调用。可通过调用指令

“TDISCON”且 REQ = 1，启动连接终止作业。

成功执行“TDISCON”指令之后，为“TCON”指定的 ID 不再有效，且不能用于进行发送或接收。

其作业状态由输出参数 BUSY 和 STATUS 指示。此时，STATUS 相当于该异步指令中的输出参

数 RET_VAL（另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”）。

下表列出了 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系。使用该表可以确定“TDISCON”的当前状态

或连接建立完成的时间。

BUSY DONE ERROR 说明

1 0 0 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。错误的原因可以从参数 STATUS 中找出。

0 0 0 没有为该指令分配（新）作业。

参数

下表列出了“TDISCON”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
REQ Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常量

I、Q、M、D、
L 或常量

控制参数 REQUEST 启动用于终止 ID 
所指定的连接的作业。在上升沿时启

动该作业。

ID Input CONN_OU
C (WORD)

D、L 或常量 I、Q、M、D、
L 或常量

指向要终止的连接的引用（连接 ID）
值范围：W#16#0001 到 
W#16#0FFF

DONE Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、D、L 状态参数： 

• 0：作业未启动，或者仍在执行之

中。

• 1：作业已执行，且无任何错误

BUSY Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、D、L 状态参数：

• BUSY = 1：作业尚未完成。

• BUSY = 0：作业已完成或尚未启

动。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S7-1200 S7-1500
ERROR Output BOOL I、Q、M、

D、L
I、Q、M、D、L 状态参数：

• ERROR = 0：无错误。

• ERROR=1：执行过程中发生错

误。有关错误类型的详细信息，请

参见“STATUS”。
STATUS Output WORD I、Q、M、

D、L
I、Q、M、D、L 状态参数： 

错误信息（请参见“ERROR 和 STATUS 
参数”）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS* 
(W#16#...
)

说明

0 0000 已成功终止连接。

0 7000 未激活任何作业处理。

0 7001 开始处理作业，正在终止连接。

0 7002 中间调用（与 REQ 无关），正在终止连接。

1 8086 ID 参数不在允许的取指范围之内。

1 80A3 尝试终止不存在的连接或连接已终止。

1 80C4 临时通信错误：正在为接口分配新参数，或当前正在建立连接。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“TCON、TDISCON、TSEND 和 TRCV 的编程示例 (页 5269)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TSEND：通过通信连接发送数据 (S7-1200, S7-1500)

TSEND： 通过通信连接发送数据 (S7-1200)

说明

以下“TSEND”指令说明适用于 CPU S7-1200（ 高版本 V3.0）。

使用指令“TSEND”，可以通过现有通信连接发送数据。TSEND 为异步执行指令，

用户使用参数 DATA 指定发送区。这包括要发送数据的地址和长度。待发送的数据可以使用

除 BOOL 和 Array of BOOL 外的所有数据类型。

在参数 REQ 中检测到上升沿时执行发送作业。

使用参数 LEN 可指定通过一个发送作业发送的 大字节数。

• 使用 TCP（流协议）传送数据时，“TSEND”指令不提供有关发送到“TRCV (页 5259)”的数

据的长度的信息。

• 使用 ISO-on-TCP（面向消息的协议）传送数据时，所发送数据的长度传递给“TRCV 
(页 5259)”。还必须在 (“TRCV (页 5259)”) 接收结束时再次接收通过“TSEND”以数据包形

式发送的数据量：

– 如果接收缓冲区对于待发送数据而言过小，那么在接收结束时会发生错误。

– 如果接收缓冲区足够大，那么在接收数据包后“TRCV”会立即返回 DONE=1。
在发送作业完成前不允许编辑要发送的数据。如果发送作业成功执行，则参数 DONE 将设置为

“1”。参数 DONE 的信号状态“1”并不能确定通信伙伴已读取所发送的数据。

参数

下表列出了“TSEND”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

在上升沿启动发送作业。

ID Input CONN_OUC I、Q、M、D、L 
或常量

引用由“TCON”建立的连接。

值范围：W#16#0001 到 W#16#0FFF
LEN Input UINT I、Q、M、D、L 

或常量

要通过作业发送的 大字节数。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DATA InOut VARIANT I、Q、M、D 指向发送区的指针，该发送区包含要发送数据的

地址和长度。该地址引用：

• 输入的过程映像

• 输出的过程映像

• 位存储器

• 数据块

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相同。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中

• 1：作业已经成功完成

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成

• 1：作业尚未完成。无法启动新作业。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：发生错误

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

LEN 和 DATA 参数

• LEN = 0  时，会发送使用参数 DATA 指定的所有数据。

• 如果参数 LEN 中的字节数大于使用参数 DATA 定义的待发送数据的长度，则参数 STATUS 
会输出错误代码 8088（请参见下面的参数 STATUS 的说明）。

• 如果通过 DATA 参数引用一个结构 (Struct)，则 LEN 指定的长度可以比该结构短。这种情

况下，仅传送 大为参数 LEN 所指定长度的数据。

• 使用数据类型 STRING 和 WSTRING 时，如果参数 LEN = 0 则将传送所有数据。如果 LEN 
> 0，该长度必须至少是 大字节数再加两个包含长度信息的附加字节。有关数据类型结

构的更多详细信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
• 可传送的 大字节数为 8192。
• 使用优化数据块的结构化变量时，需在参数 DATA 处互连该结构化变量的地址同时参数 

LEN = 0。这样，当在接收端使用相同的结构时可确保这个整个结构的安全传输。

指令
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BUSY、DONE 和 ERROR 参数

使用 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。参数 BUSY 表示作业正在

执行。使用参数 DONE，可以检查作业是否已成功执行完毕。如果在执行“TSEND”过程中出

错，则将置位参数 ERROR。错误信息通过参数 STATUS 输出。

下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERROR 说明

1 0 0 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。出错原因在参数 STATUS 中指定。

0 0 0 未分配新作业。

说明

由于“TSEND”是异步执行的，所以需要在参数 DONE 或参数 ERROR 的值变为“1”之前，使发

送区中的数据保持一致。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS* 
(W#16#..
.)

说明

0 0000 发送作业已完成且未出错。

0 7000 未激活任何作业处理。

0 7001 启动作业执行，正在发送数据。

处理该作业期间，操作系统访问 DATA 发送区中的数据。

0 7002 作业正在执行（与 REQ 无关）。

处理该作业期间，操作系统访问 DATA 发送区中的数据。

1 8085 • 参数 LEN 大于 大允许值 (65536)。
• DATA 和 LEN 参数值均为“0”。

1 8086 ID 参数超出了允许的地址范围 (1..0xFFF)。
1 8088 LEN 参数大于 DATA 中指定的区域。

指令
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ERROR STATUS* 
(W#16#..
.)

说明

1 80A1 通信错误：

• 尚未建立指定的连接。

• 正在终止指定的连接。无法通过此连接进行传送。

• 正在重新初始化接口。

1 80B3 协议选项（连接描述信息内的参数 ConnectionType）被设置为 UDP。UDP 连接使用指令

“TUSEND”。
1 80C3 • 具有该 ID 的块正在一个具有不同优先级的组中处理。

• 内部资源不足。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立与伙伴的连接。

• 接口正在接收新参数设置或正在建立连接。

1 80C5 通信伙伴终止连接。

1 80C6 网络错误。无法访问通信伙伴。

1 80C7 执行超时。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

TSEND：通过通信连接发送数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

“TSEND”指令可用于：

• 以太网

CPU S7-1200 固件版本 V4.0 及以上版本和 CPU S7-1500
• PROFIBUS

S7‑1500 的 FDL 连接（CM 1542‑5 V2.0 及以上版本且系统数据类型为 TCON_FDL）
使用指令“TSEND”，可以通过现有通信连接发送数据。TSEND 为异步执行指令，

用户使用参数 DATA 指定发送区。这包括要发送数据的地址和长度。待发送的数据可以使用

除 BOOL 和 Array of BOOL 外的所有数据类型。

指令
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在参数 REQ 中检测到上升沿时执行发送作业。

使用参数 LEN 可指定通过一个发送作业发送的 大字节数。

• 使用 TCP（流协议）传送数据时，“TSEND”指令不提供有关发送到“TRCV (页 5259)”的数

据的长度的信息。

• 使用 ISO-on-TCP（面向消息的协议）传送数据时，所发送数据的长度传递给“TRCV 
(页 5259)”。还必须在 (“TRCV (页 5259)”) 接收结束时再次接收通过“TSEND”以数据包形

式发送的数据量：

– 如果接收缓冲区对于待发送数据而言过小，那么在接收结束时会发生错误。

– 如果接收缓冲区足够大，那么在接收数据包后“TRCV”会立即返回 DONE=1。
在发送作业完成前不允许编辑要发送的数据。如果发送作业成功执行，则参数 DONE 将设置为

“1”。参数 DONE 的信号状态“1”并不能确定通信伙伴已读取所发送的数据。

参数

下表列出了“TSEND”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

在上升沿启动发送作业。

ID Input CONN_OUC I、Q、M、D、L 
或常量

引用由“TCON”建立的连接。

值范围：W#16#0001 到 W#16#0FFF
LEN Input UDINT I、Q、M、D、L 

或常量

随作业发送的 大字节数（S7-1200 的 大允许

值：8192，S7-1500 允许的 大值：65536）。

对于 CM 1542-5 的 FDL 连接， 大长度为 240 
个字节。在此，需注意连接伙伴可处理的 大长

度。

DATA InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向发送区的指针，该发送区包含要发送数据的

地址和长度。该地址引用：

• 输入的过程映像

• 输出的过程映像

• 位存储器

• 数据块

• 本地数据

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相同。

指令
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5255



参数 声明 数据类型 存储区 说明

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中

• 1：作业已经成功完成

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成

• 1：作业尚未完成。无法启动新作业。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：出错

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

LEN 和 DATA 参数

• LEN = 0  时，会发送使用参数 DATA 指定的所有数据。

• 如果参数 LEN 中的字节数大于使用参数 DATA 定义的待发送数据的长度，则参数 STATUS 
会输出错误代码 8088（请参见下面的参数 STATUS 的说明）。

• 如果通过 DATA 参数引用一个结构 (Struct)，则 LEN 指定的长度可以比该结构短。这种情

况下，仅传送 大为参数 LEN 所指定长度的数据。

• 使用数据类型 STRING 和 WSTRING 时，如果参数 LEN = 0 则将传送所有数据。如果 LEN 
> 0，该长度必须至少是 大字节数再加两个包含长度信息的附加字节。有关数据类型结

构的更多详细信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
• 可传送的 大字节数取决于设备。

• 使用优化数据块的结构化变量时，需在参数 DATA 处互连该结构化变量的地址同时参数 
LEN = 0。这样，当在接收端使用相同的结构时可确保这个整个结构的安全传输。

BUSY、DONE 和 ERROR 参数

使用 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。参数 BUSY 表示作业正在

执行。使用参数 DONE，可以检查作业是否已成功执行完毕。如果在“ERROR”的执行过程中

出错，则置位参数 TSEND。错误信息通过参数 STATUS 输出。

指令
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下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERROR 说明

1 0 0 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。出错原因在参数 STATUS 中指定。

0 0 0 未分配新作业。

说明

由于“TSEND”是异步执行的，所以需要在参数 DONE 或参数 ERROR 的值变为“1”之前，使发

送区中的数据保持一致。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS* 
(W#16#..
.)

说明

0 0000 发送作业已完成且未出错。

0 7000 未激活任何作业处理。

0 7001 启动作业执行，正在发送数据。

处理该作业期间，操作系统访问 DATA 发送区中的数据。

0 7002 作业正在执行（与 REQ 无关）。

处理该作业期间，操作系统访问 DATA 发送区中的数据。

1 8085 • 参数 LEN 大于所允许的 大值。

S7-1200：8192；S7-1500 (TCP)：65536；S7-1500 (FDL)：240 / 236
• DATA 和 LEN 参数值均为“0”。

1 8086 ID 参数超出了允许的地址范围。

1 8088 LEN 参数大于 DATA 中指定的区域。

1 80A1 通信错误：

• 尚未建立指定的连接。

• 正在终止指定的连接。无法通过此连接进行传送。

• 正在重新初始化接口。

1 80B1 在当前作业完成前更改了 DATA 参数。

1 80B3 协议选项（连接描述信息内的参数 ConnectionType）被设置为 UDP。UDP 连接使用指令

“TUSEND”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ERROR STATUS* 
(W#16#..
.)

说明

1 80C3 • 具有该 ID 的块正在一个具有不同优先级的组中处理。

• 内部资源不足。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立与伙伴的连接。

• 接口正在接收新参数设置或正在建立连接。

• 仅对于 FDL/PROFIBUS：连接伙伴上暂时没有可用的接收资源。连接伙伴尚未就绪，

无法接收。

• R/H 系统为 SYNCUP 系统状态，或进行了主备份切换。连接关闭。TSEND 停止执行。

1 80C5 • 通信伙伴终止连接。

• 远程连接伙伴的 LSAP 未释放

1 80C6 网络错误：

• 远程伙伴无法访问。

• PROFIBUS 物理断开

1 80C7 执行超时。

1 80EE 通信握手尚未完成

1 xxyy, xx 
> 80

有关常见错误信息，请参见通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“TCON、TDISCON、TSEND 和 TRCV 的编程示例 (页 5269)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)
TSEND： 通过通信连接发送数据 (页 5251)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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TRCV：通过通信连接接收数据 (S7-1200, S7-1500)

TRCV：通过通信连接接收数据 (S7-1200)

说明

以下“TRCV”指令说明适用于 CPU S7-1200（ 高版本 V3.0）。

使用指令“TRCV”，可以通过现有通信连接接收数据。TRCV 为异步执行指令，

参数 EN_R 设置为值“1”时，启用数据接收。接收到的数据将输入到接收区中。根据所用的协

议选项，接收区长度通过参数 LEN 指定（如果 LEN 不等于 0），或者通过参数 DATA 的长度

信息来指定（如果 LEN = 0）。 
接收数据时，不能更改 DATA 参数或定义的接收区以确保接收到的数据一致。

成功接收数据后，参数 NDR 设置为值“1”。可在参数 RCVD_LEN 中查询实际接收的数据量。

“TRCV”的接收模式

下表列出了接收数据如何输入到接收区中。

协议选项 接收区中数据的可用性 连接描述的参数 
connection_type*

参数 LEN

TCP
（Ad-hoc 模式）

如果 NDR 置位，则至少一个数据字

节可用。

十六进制值：B#16#11
整数值：17

0

TCP 
（接收指定长度的数据）

全部接收到参数 LEN 中指定的数据长

度后，该数据立即可用。

十六进制值：B#16#11
整数值：17

1 到 8192

ISO on TCP
（面向消息的数据传输）

全部接收到参数 LEN 中指定的数据长

度后，该数据立即可用。

十六进制值：B#16#12
整数值：18

• 如果使用了 CP，
为 1 到 1452。

• 如果未使用 CP，
为 1 到 8192。

*请参见“AUTOHOTSPOT”。 

TCP（Ad-hoc 模式）

Ad-hoc 模式仅在使用 TCP 协议选项时才可用。使用 Ad-hoc 模式通过“TRCV”指令接收动态长

度的数据。

将值“0”赋给参数 LEN，可以设置为 Ad-hoc 模式。

指令
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接收到一个数据块之后，“TRCV”指令会立即将该数据块传送至接收区，并置位 NDR。
RCVD_LEN 中包含有关该数据块内所含数据字节数量的信息。RCVD_LEN 的 小值为 1。
使用 Ad-hoc 模式时，所有数据类型均可用于具有标准访问权限的数据块。只有 ARRAY of 
BYTE 或长度为 8 位的数据类型才可用于具有优化访问权限的数据块（如 CHAR、USINT、SINT 
等）。

TCP（接收指定长度的数据）

对于接收指定长度的数据，应在 LEN 参数中输入数据长度。在接收完 LEN 参数指定的数据

长度后，才能完成数据接收。此后接收区中便有数据了（DATA 参数）。通过输出参数 NDR 
报告数据的接收。接收完成后，RCVD_LEN 参数中实际接收的数据长度（以字节为单位）与 
LEN 参数中的数据长度一致。 

ISO on TCP（面向消息的数据传输）

完整消息块通过使用 ISO on TCP 协议的连接进行发送；接收方依此识别这些消息块。使用 
ISO on TCP 时，“TRCV”将在消息块完全接收后立即指示数据的接收。接收区由参数 LEN 和 
DATA 定义。如果接收缓冲区（DATA 参数）对于发送的数据而言过小，“TRCV”便会报告错误。

通过输出参数 NDR 报告数据的成功接收。接收完成后，RCVD_LEN 参数中实际接收的数据

长度（以字节为单位）与 LEN 参数中的数据长度一致。 

参数

下表列出了“TRCV”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

启用接收功能

ID Input CONN_OUC I、Q、M、D、L 
或常量

指向使用“TCON (页 5236)”建立的连接的引

用。

值范围：W#16#0001 (1) 至 W#16#0FFF 
(4095)

LEN Input UINT I、Q、M、D、L 
或常量

接收区长度（以字节为单位，隐藏）。 
如果在 DATA 参数中使用具有优化访问权限的存

储区，LEN 参数值必须为“0”。
DATA InOut VARIANT I、Q、M、D 指向接收区的指针

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相同。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 (New Data Received)：
• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中

• 1：作业已经成功完成

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数：

• 0：作业尚未启动或已完成

• 1：作业尚未完成。无法启动新作业

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数：

• 0：无错误。

• 1：指令执行过程中发生错误。

详细信息将在 STATUS 参数中输出。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数：

输出状态和错误信息。

RCVD_LEN Output UINT I、Q、M、D、L 实际接收到的数据量（以字节为单位）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

LEN、DATA 和 RCVD_LEN 参数

• 如果 LEN = 0，则接收的数据保存在参数 DATA 中指定的接收区。接收的字节数由参数 
RCVD_LEN 指示。

LEN = 0 时（LEN 参数的默认设置值），待接收数据的长度将由参数 DATA 定义。建议将

接收区的长度（DATA 参数）设置为与 TSEND 将发送数据的大小相同。

如果 LEN 的值为 0 且网段中传输的发送数据小于 DATA 的接收区域，则以下规则适用。建

议保留 EN_R 设置，直至 TSEND 指令完成所有数据的发送。如果 TSEND 发送的数据量与 
DATA 接收区的大小不符，则 STATUS 显示值 7002。在接收到的数据量与 DATA 接收区的

大小相等之前，需置位 EN_R。发送 EN_R 时，将持续到 BUSY=0 或 ERROR <> 0。
仅当 BUSY 的值为 0，DATA 接收区域中的数据才有效。

• 如果参数 LEN 指定的长度大于参数 DATA 接收的数据的长度，则参数 STATUS 会输出错误

代码 8088（请参见下面的参数 STATUS 的说明）。

• 如果通过 DATA 参数引用一个结构 (Struct)，则 LEN 指定的长度可以比该结构短。这种情

况下，仅传送 大为参数 LEN 所指定长度的数据。

• 如果 DATA 参数引用具有优化访问权限的数据块，LEN 参数必须设置为“0”。
• 如果通过 DATA 参数引用数据类型 STRING，则参数 LEN 指定的长度必须为 0 或 >=2（不

允许 LEN = 1）。

• 如果通过 DATA 参数引用数据类型 WSTRING，则参数 LEN 指定的长度必须为 0 和 >=5。

指令
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BUSY、NDR 和 ERROR 参数

使用 BUSY、NDR、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。参数 BUSY 表示作业正在执

行。使用参数 NDR，可以检查作业是否已成功执行完毕。参数 ERROR 被置位，表明 TRCV 的
执行过程出现了错误。错误信息通过参数 STATUS 输出。

下表列出了参数 BUSY、NDR 和 ERROR 之间的关系：

BUSY NDR ERROR 说明

1 - - 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。错误原因通过参数 STATUS 输出。

0 0 0 未分配新作业。

说明

由于“TRCV”是异步执行指令，因此仅当参数 NDR 设置为值“1”时，接收区中的数据才一致。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS*
 
(W#16#.
..)

说明

0 0000 作业已成功完成。在参数 RCVD_LEN 中输出已接收数据的当前长度。

0 7000 块未做好接收准备。

0 7001 块已经准备好接收，接收作业已激活。

0 7002 中间调用，接收作业正在执行。

注：处理作业期间，数据会写入接收区。此时访问接收区可能会得到不一致的数据。 
1 8085 • 参数 LEN 大于所允许的 大值。

• 参数 LEN 或 DATA 的值在第一次调用后发生改变。

• 参数 LEN 和 DATA 的值均为“0”或 LEN 的长度超出了允许的 大值 (65536)。
1 8086 ID 参数超出了允许的地址范围 (1 ..0x0FFF)。
1 8088 • 接收区过小。

• 参数 LEN 的值大于参数 DATA 中设置的接收区。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ERROR STATUS*
 
(W#16#.
..)

说明

1 80A1 通信错误：

• 尚未建立指定的连接。

• 正在终止指定的连接。无法通过该连接执行接收作业。

• 正在重新初始化连接。

1 80B3 协议选项（连接描述信息内的参数 connection_type）被设置为 UDP。UDP 连接使用指

令“TURCV”。
1 80C3 • 具有该 ID 的块正在一个具有不同优先级的组中处理。

• 内部资源不足。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立与伙伴的连接。

• 接口正在接收新参数设置或正在建立连接。

1 80C5 远程伙伴终止了连接。

1 80C6 无法访问远程伙伴（网络错误）。

1 80C7 执行超时。

1 80C9 接收区的长度小于发送数据的长度。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

TRCV：通过通信连接接收数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

“TRCV”指令可用于：

• 以太网

CPU S7-1200 固件版本 V4.0 及以上版本和 CPU S7-1500
• PROFIBUS

S7‑1500 的 FDL 连接（CM 1542‑5 V2.0 及以上版本且系统数据类型为 TCON_FDL）
使用指令“TRCV”，可以通过现有通信连接接收数据。TRCV 为异步执行指令，

指令
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参数 EN_R 设置为值“1”时，启用数据接收。接收到的数据将输入到接收区中。根据所用的协

议选项，接收区长度通过参数 LEN 指定（如果 LEN 不等于 0），或者通过参数 DATA 的长度

信息来指定（如果 LEN = 0）。

接收数据时，不能更改 DATA 参数或定义的接收区以确保接收到的数据一致。

成功接收数据后，参数 NDR 设置为值“1”。可在参数 RCVD_LEN 中查询实际接收的数据量。

“TRCV”的接收模式

下表列出了接收数据如何输入到接收区中。

协议选项 参数 
ADHOC

接收区中数据的可用性 连接描述的参数 
connection_type

参数 LEN

TCP
（Ad-hoc 模式）

1（激活 
Ad-hoc 模
式）

如果 NDR 置位，则至少一个

数据字节可用。

十六进制值：B#16#11
整数值：17

将读取当前可用的所

有数据，但不得超过 
LEN 指定的数据长

度。

LEN = 0（建议）：

由 DATA 引用的接收

区长度

TCP 
（接收指定长度的

数据）

0（禁用 
Ad-hoc 模
式）

全部接收到参数 LEN 中指定

的数据长度后，该数据立即

可用。

十六进制值：B#16#11
整数值：17

• S7-1200：1 到 
8192

• S7-1500：1 到 
65536

ISO on TCP
（面向消息的数据

传输）

- 全部接收到参数 LEN 中指定

的数据长度后，该数据立即

可用。

十六进制值：B#16#12
整数值：18

• S7-1200：1 到 
8192

• S7-1500：1 到 
65536

FDL - 全部接收到参数 LEN 中指定

的数据长度后，该数据立即

可用。

十六进制值：B#16#15
十进制：21

1 到 240

TCP（Ad-hoc 模式）

Ad-hoc 模式仅在使用 TCP 协议选项时才可用。使用 Ad-hoc 模式通过“TRCV”指令接收动态长

度的数据。

将值“1”赋给参数 ADHOC，可以设置为 Ad-hoc 模式。

指令
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接收到一个数据块之后，“TRCV”指令会立即将该数据块传送至接收区，并置位 NDR。
RCVD_LEN 中包含有关该数据块内所含数据字节数量的信息。RCVD_LEN 的 小值为 1。
使用 Ad-hoc 模式时，所有数据类型均可用于具有标准访问权限的数据块。

但对于具有优化访问的数据块，不支持的数据类型则与 CPU 的型号相关： 
• 在 S7-1200 CPU 中，仅 ARRAY of BYTE 或长度为 8 位的数据类型才能用于具有优化访问

的数据块（如，CHAR、USINT、SINT 等）。

• 在 S7-1500 CPU 中，可使用所有数据类型。

TCP（接收指定长度的数据）

将值“0”赋给参数 ADHOC，可接收指定长度的数据。如果禁用 Ad-hoc 模式，在接收完 LEN 参
数指定的数据长度后，才能完成数据接收。此后接收区中便有数据了（DATA 参数）。通过

输出参数 NDR 报告数据的成功接收。接收完成后，RCVD_LEN 参数中实际接收的数据长度

（以字节为单位）与 LEN 参数中的数据长度一致。 

ISO on TCP（面向消息的数据传输）

完整消息块通过使用 ISO on TCP 协议的连接进行发送；接收方依此识别这些消息块。使用 
ISO on TCP 时，“TRCV”将在消息块完全接收后立即指示数据的接收。接收区由参数 LEN 和 
DATA 定义。如果接收缓冲区（DATA 参数）对于发送的数据而言过小，“TRCV”便会报告错误。

通过输出参数 NDR 报告数据的成功接收。接收完成后，RCVD_LEN 参数中实际接收的数据

长度（以字节为单位）与 LEN 参数中的数据长度一致。 

参数

下表列出了“TRCV”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

启用接收功能

ID Input CONN_OUC I、Q、M、D、L 或
常量

指向使用“TCON”建立的连接的引用。

值范围：W#16#0001 到 W#16#0FFF

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

LEN Input UDINT I、Q、M、D、L 或
常量

接收区长度（以字节为单位，隐藏）

S7-1200 的 大值：8192；S7-1500 的 大

值：65536；CM 1542‑5 (FDL) 的 大值：

240。
如果在 DATA 参数中使用具有优化访问权限的

接收区，LEN 参数值必须为“0”。
ADHOC Input BOOL I、Q、M、D、L 或

常量

TCP 协议选项使用 Ad-hoc 模式（隐藏）。

如果未使用 TCP 协议，则 ADHOC 的值需为 
FALSE。

DATA InOut VARIANT I、Q、M、D、L 指向接收区的指针

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相

同。

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 (New Data Received)：
• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中

• 1：接收到新数据

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成

• 1：作业尚未完成。无法启动新作业

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• 0：无错误

• 1：出错

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

RCVD_LEN Output UDINT I、Q、M、D、L 实际接收到的数据量（以字节为单位）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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LEN、DATA 和 RCVD_LEN 参数

• 如果 LEN = 0，则接收的数据保存在参数 DATA 中指定的接收区。接收的字节数由参数 
RCVD_LEN 指示。

LEN = 0 时（LEN 参数的默认设置值），待接收数据的长度将由参数 DATA 定义。建议将

接收区的长度（DATA 参数）设置为与 TSEND 将发送数据的大小相同。

如果 LEN 的值为 0 且网段中传输的发送数据小于 DATA 的接收区域，则以下规则适用。建

议保留 EN_R 设置，直至 TSEND 指令完成所有数据的发送。如果 TSEND 发送的数据量与 
DATA 接收区的大小不符，则 STATUS 显示值 7002。在接收到的数据量与 DATA 接收区的

大小相等之前，需置位 EN_R。发送 EN_R 时，将持续到 BUSY=0 或 ERROR <> 0。
仅当 BUSY 的值为 0，DATA 接收区域中的数据才有效。

• 如果参数 LEN 指定的长度大于参数 DATA 接收的数据的长度，则参数 STATUS 会输出错误

代码 8088（请参见下面的参数 STATUS 的说明）。

• 如果通过 DATA 参数引用一个结构 (Struct)，则 LEN 指定的长度可以比该结构短。这种情

况下，仅传送 大为参数 LEN 所指定长度的数据。

• 如果 DATA 参数引用具有优化访问权限的数据块，LEN 参数必须设置为“0”。如果对于基

本数据类型来说数据长度不匹配，则将不接收数据并且参数 STATUS 会输出错误代码 
8088。

• 如果通过 DATA 参数引用数据类型 STRING，则参数 LEN 指定的长度必须为 0 或 >=2（不

允许 LEN = 1）。

• 如果通过 DATA 参数引用数据类型 WSTRING，则参数 LEN 指定的长度必须为 0 和 >=5。

BUSY、NDR 和 ERROR 参数

使用 BUSY、NDR、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。参数 BUSY 表示作业正在执

行。使用参数 NDR，可以检查作业是否已成功执行完毕。参数 ERROR 被置位，表明 TRCV 的
执行过程出现了错误。错误信息通过参数 STATUS 输出。

下表列出了参数 BUSY、NDR 和 ERROR 之间的关系：

BUSY NDR ERROR 说明

1 - - 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。错误原因通过参数 STATUS 输出。

0 0 0 未分配新作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

由于“TRCV”是异步执行指令，因此仅当参数 NDR 设置为值“1”时，接收区中的数据才一致。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS*
 
(W#16#.
..)

说明

0 0000 作业已成功完成。在参数 RCVD_LEN 中输出已接收数据的当前长度。

0 7000 块未做好接收准备。

0 7001 块已经准备好接收，接收作业已激活。

0 7002 中间调用，接收作业正在执行。

注：处理作业期间，数据会写入接收区。此时访问接收区可能会得到不一致的数据。 
1 8085 • 参数 LEN 大于允许的 大值（对于 S7-1200：8192 字节，S7-1500：65536 字节）。

• 参数 LEN 或 DATA 的值在第一次调用后发生改变。

• 参数 LEN 与 DATA 的值均为“0”，或 LEN 的长度超出所允许的 大值（S7-1200：
8192 字节，S7-1500：65536 字节）。

1 8086 ID 参数超出了有效范围。

1 8088 • 接收区过小。

• 参数 LEN 的值大于参数 DATA 中设置的接收区。

1 80A1 通信错误：

• 尚未建立指定的连接。

• 正在终止指定的连接。无法通过该连接执行接收作业。

• 正在重新初始化连接。

1 80B1 在当前作业完成前更改了 DATA 参数。

1 80B3 协议选项（连接描述信息内的参数 connection_type）被设置为 UDP。UDP 连接使用指

令“TURCV”。
1 80C3 • 具有该 ID 的块正在一个具有不同优先级的组中处理。

• 内部资源不足。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立与伙伴的连接。

• 接口正在接收新参数设置或正在建立连接。

• R/H 系统为 SYNCUP 系统状态，或进行了主备份切换。连接关闭。TRCV 停止执行。

指令
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ERROR STATUS*
 
(W#16#.
..)

说明

1 80C5 远程伙伴终止了连接。

1 80C6 无法访问远程伙伴（网络错误）。

1 80C7 执行超时。

1 80C9 接收区的长度小于发送数据的长度。

1 80EE 通信握手尚未完成

1 xxyy, xx 
> 80

有关常见错误信息，请参见通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“TCON、TDISCON、TSEND 和 TRCV 的编程示例 (页 5269)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

TRCV：通过通信连接接收数据 (页 5259)
TCON：建立通信连接 (页 5240)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

TCON、TDISCON、TSEND 和 TRCV 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将在 S7-1500 系列的两个 CPU 间创建一个编程连接，并将数据记录从 CPU 1 
发送到 CPU 2 中。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

• 两个 S7-1500 系列的 CPU 通过 PROFINET 进行互连，它们之间的连接尚未组态。 

• 基于“属性 > 保护”(Properties > Protection) 中的低保护级别，可确保每个 CPU 都可进行

读写访问。

CPU 1 中的程序：数据的存储

为数据记录，创建以下 PLC 数据类型。

要进行数据传送，需基于所创建的 PLC 数据类型，创建以下数据块

（“SLI_plcDB_sendData_TSEND”）。

要对该数据进行存储，需使用以下结构和变量，创建一个全局数据块（“SLI_gDB_TSEND”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 1 中的程序：参数互连

创建函数块“SLI_FB_TSEND”，并在该数据块中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“TCON”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：如果 TCON 出错，则保存状态信息，如下所示。

程序段 3：互连“TSEND”指令的参数，如下所示： 

程序段 4：如果 TSEND 出错，则保存状态信息，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 5：互连“TDISCON”指令的参数，如下所示：

程序段 6：如果 TDISCON 出错，则保存状态信息，如下所示。

CPU 1 中的程序：TCON 的组态

要互连输入参数 CONNECT，可通过“属性 > 组态”(Properties > Configuration) 打开指令

“TCON”的向导。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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对 TCON 的组态进行如下设置：

输入字段 条目

端点 在下拉列表中，选择作为发送方和接收方的 CPU。 
系统将自动输入接口、子网和地址。

连接数据 在下拉列表中选择“新建”(New)，为每个 CPU 创建一个数据块。 
该数据块用于存储连接数据。数据块的名称可任意设置。 
为 CPU 1（本地 CPU）建立主动连接。

连接类型 选择条目“ISO-on-TCP”。 
这意味着，建立连接时将使用“ISO-on-TCP”协议的以太网连接。

连接 ID 在该通信连接中，输入任意一个选定的连接 ID。 
该连接 ID 在项目中尚未分配。确保数值与所用变量“connectionID”中的

值相同。

TSAP ID 在选择“ISO-on-TCP”连接类型时，系统将自动输入详细的地址信息。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 2 中的程序：数据的存储

为数据记录，创建以下 PLC 数据类型。

要进行数据传送，需基于所创建的 PLC 数据类型，创建以下数据块

（“SLI_plcDB_rcvData_TRCV”）。

要对该数据进行存储，需使用以下结构和变量，创建一个全局数据块（“SLI_gDB_TRCV”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 2 中的程序：参数互连

创建函数块“SLI_FB_TRCV”，并在该数据块中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“TCON”指令的参数，如下所示：

程序段 2：如果 TCON 出错，则保存状态信息，如下所示。

程序段 3：互连“TRCV”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4：如果 TRCV 出错，则保存状态信息，如下所示。

程序段 5：互连“TDISCON”指令的参数，如下所示：

程序段 6：如果 TDISCON 出错，则保存状态信息，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 2 中的程序：TCON 的组态

根据 CPU 1 / TCON 的示例，对 CPU 2 / TCON 连接进行以下设置：

说明

连接数据

完成 CPU 1 / TCON 的组态之后，已创建了一个数据块（“PLC_Tsend_Connection_DB”，
“PLC_Trcv_Connection_DB”），并带有为各 CPU 存储的连接数据。如果不希望创建新的数据

块并输入连接数据，则可直接使用创建的数据块（“PLC_Tsend_Connection_DB”，
“PLC_Trcv_Connection_DB”）。 
如果要选择已创建的数据块，则这些数据块必须位于“项目树”(project tree) 的“程序块 > 系
统块”(Program blocks > System blocks) 中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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建立连接的操作步骤

请遵循相关操作步骤的顺序：

1.对于 CPU 2 / TCON，将参数 REQ 更改为“TRUE”。
2.对于 CPU 1 / TCON，将参数 REQ 更改为“TRUE”。
3.对于 CPU 2 / TCON，将参数 REQ 更改为“FALSE”。
4.对于 CPU 1 / TCON，将参数 REQ 更改为“FALSE”。

终止连接的操作步骤

请遵循相关操作步骤的顺序：

1.对于 CPU 1 / TDISCON，将参数 REQ 更改为“TRUE”。
2.对于 CPU 2 / TDISCON，将参数 REQ 更改为“TRUE”。
3.对于 CPU 1 / TDISCON，将参数 REQ 更改为“FALSE”。
4.对于 CPU 2 / TDISCON，将参数 REQ 更改为“FALSE”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 1 的行为

程序段 1 (TCON)：
输入参数 REQ（“TCON.start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“TCON”。多次调用时，指令

“TCON”将创建与伙伴 CPU 的通信连接。为此，可通过输入参数 CONNECT（或数据块

“PLC_Trcv_Connection_DB”）检索该连接数据。 
连接设置成功时，输出参数 DONE（“#doneCON”）的信号状态为“TRUE”，且输出参数 
STATUS（“TCON.status”）的值为“0000”。由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此成功

状态将保存在变量“TCON.done”中。复位所有之前连接终止的成功状态（“TDISCON.done”）。 
输出参数 ERROR（“TCON.error”）或变量“TCON.memErrStatus”）可用于指示本示例中的执

行过程是否出错。

程序段 2 (TCON)：
如果 TCON 发出信号指示错误（“TCON.error”为“TRUE”），则所报告的状态（“TCON.status”）
将进行永久性存储（“TCON.memErrStatus”）。

程序段 3 (TSEND)：
根据输入参数 ID（“connectionID”），指令“TSEND”可确定待使用的通信连接。

输入参数 REQ（“TSEND.start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“TSEND”。进行多次调用

时，“TSEND”指令将传送输入参数 DATA（“SLI_plcDB_sendData_TSEND”）处检测到的数据记

录。 
数据记录传送成功时，输出参数 DONE（“#doneSEND”）的信号状态为“TRUE”，且输出参数 
STATUS（“TSEND.status”）的值为“0000”。由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此成功

状态将保存在变量“TSEND.done”中。

输出参数 ERROR（“TSEND.error”）或变量“TSEND.memErrStatus”）可用于指示本示例中的

执行过程是否出错。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4 (TSEND)：
如果 TSEND 发出信号指示错误（“TSEND.error”为“TRUE”），则所报告的状态

（“TSEND.status”）将进行永久性存储（“TSEND.memErrStatus”）。

程序段 5 (TDISCON)：
输入参数 REQ（“TDISCON.start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“TDISCON”。多次调用

时，指令“TDISCON”将终止该通信连接。为此，需检索输入参数 ID（“connectionID”）中使

用的通信连接。 
连接终止成功时，输出参数 DONE（“#doneDISC”）的信号状态为“TRUE”，且输出参数 
STATUS（“TDISCON.status”）的值为“0000”。由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此成

功状态将保存在变量“TDISCON.done”中。复位连接设置（“TCON.done”）和数据传送

（“TSEND.done”）的成功消息。 
输出参数 ERROR（“TDISCON.error”）或变量“TDISCON.memErrStatus”）可用于指示本示例

中的执行过程是否出错。

程序段 6 (TDISCON)：
如果 TDISCON 发出信号指示错误（“TDISCON.error”为“TRUE”），则所报告的状态

（“TDISCON.status”）将进行永久性存储（“TDISCON.memErrStatus”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 2 的行为

TCON 和 TDISCON 的运行与 CPU 1 中的相同。 

程序段 3 (TRCV)：
根据输入参数 ID（“connectionID”），指令“TRCV”可确定待使用的通信连接。

输入参数 EN_R（“TRCV.start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“TRCV”。进行多次调用时，

“TRCV”指令将接收所传送的数据记录。并检查输入参数 DATA（“SLI_plcDB_rcvData_TRCV”）
处的该数据记录。  

并通过输出参数 LEN（“#length”），确定 BYTE 中实际传送的数据记录长度。仅当传送成功

时，才显示该值。之后，将检查“0”。数据记录接收成功时，输出参数 DONE（“#doneRCV”）
的信号状态为“TRUE”，且输出参数 STATUS（“TRCV.status”）的值为“0000”。 
由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此请进行以下操作步骤：

• 成功状态保存在变量“TRCV.done”中。

• BYTE 长度保存在变量“TRCV.readLength”中。

输出参数 ERROR（“TRCV.error”）或变量“TRCV.memErrStatus”）可用于指示本示例中的执行

过程是否出错。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 4 (TRCV)：
如果 TRCV 发出信号指示错误（“TRCV.error”为“TRUE”），则所报告的状态（“TRCV.status”）
将进行永久性存储（“TRCV.memErrStatus”）。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

TCON：建立通信连接 (页 5240)
TDISCON：终止通信连接 (页 5248)
TSEND：通过通信连接发送数据 (页 5254)
TRCV：通过通信连接接收数据 (页 5263)

通过以太网 (UDP) 或 FDL 发送和接收数据 (S7-1200, S7-1500)

TUSEND：发送数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

TUSEND 支持通过 UDP 进行数据传输（S7-1500-CPU 固件版本 V2.0 及以上版本 ，通过集成 
PROFINET 接口，也可作为多播通信），和通过 S7‑1500 的 FDL 连接（CM 1542-5 V2.0 及
以上版本且系统数据类型为 TCON_FDL）进行数据传输。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过指令“TUSEND”，可将数据发送到参数 ADDR 寻址的通信伙伴处。

警告

通过 UDP 传送数据

基于 RFC 768 标准进行 UDP 数据传输时，数据传送到通信伙伴时无需确认，因而数据的传

输不安全。即，数据可能会丢失，但块却不会指示这一错误。

发送超过 1472 字节时，会大幅增加未检测到传输错误的风险。

说明

对于目标为其它通信伙伴的的后续发送操作，仅需要在调用“TUSEND”时调整参数 ADDR 即
可。无需再次调用“TCON (页 5236)”和“TDISCON (页 5248)”指令。为了确保特定伙伴端接

收数据，必需设置伙伴端的 UDP 端口。

发送超过 1472 字节

自 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 起，使用单播或多播通过 UDP 多可发送 2048 字节的数据，

而非仅 1472 字节的数据。

如果发送的数据超过 1472 字节，则必须检查接收方是否支持接收 1472 以上字节。如果不

满足此条件，发送方端无法得知接收方接收失败。

功能描述

指令“TUSEND”为异步执行指令。即，该作业的执行可以跨多个调用。在 REQ 参数中生成上

升沿以再次建立连接。

输出参数 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”。
下表列出了 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系。使用该表可以确定“TUSEND”的当前状态或

发送过程结束的时间。

BUSY DONE ERROR 说明

TRUE FALSE FALSE 作业正在处理。

FALSE TRUE FALSE 作业已成功完成。

FALSE FALSE TRUE 由于出错，导致作业结束。错误的原因可以从参数 STATUS 中找出。

FALSE FALSE FALSE 没有为该指令分配（新）作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5284 编程和操作手册, 11/2022



说明

由于“TUSEND”采用异步执行方式，因此，在参数 DONE 或者参数 ERROR 的值变为 TRUE 之
前，必须保证发送区的数据一致性。

参数

下表列出了“TUSEND”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

控制参数 REQUEST 在上升沿时启动发送作业。

数据从 DATA 和 LEN 指定的区域传出。

ID Input CONN_OU
C

I、Q、M、D、L 
或常量

指向用户程序与操作系统通信层之间相关连接

的引用。ID 必须与 TCON 指令本地连接描述中

的相关参数 ID 相同： 
值范围：W#16#0001 到 W#16#0FFF

LEN Input UDINT I、Q、M、D、L 
或常量

通过该作业可发送的 大字节数

以太网/UDP 的值范围：1 到 1472（自 
S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 起，单播或多播

多可传输：1 到 2048）
对于 CM 1542-5 的 FDL 连接， 大长度为 
240 个字节。在此，需注意连接伙伴可处理的

大长度。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 
• 0：作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1：作业已执行，且无任何错误。此值将仅

显示一个周期。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：作业尚未完成。无法启动新作

业。

• BUSY = 0：作业已完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• ERROR = 1：执行过程中发生错误。有关错

误类型的详细信息，请参见“STATUS”。
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数 STATUS：错误信息

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DATA InOut VARIANT I、Q、M、D 发送区，包含地址和长度

该地址引用：

• 输入的过程映像

• 输出的过程映像

• 位存储器

• 数据块

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相同。

ADDR InOut VARIANT D 通信伙伴的地址信息。

另请参见“通过 TADDR_Param 寻址远程通信

伙伴 (页 5292)”和“通过 TADDR_SEND_QDN 
和 TADDR_RCV_IP 寻址远程通信伙伴 
(页 5294)”
 和“AUTOHOTSPOT”

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS*
 
(W#16#.
..)

说明

0 0000 发送作业已成功完成

0 7000 当前无作业处理

0 7001 启动作业处理，正在发送数据

注意：在这个处理阶段，操作系统访问 DATA 发送区内的数据。

0 7002 中间调用（与 REQ 无关），正在处理作业

注意：在这个处理阶段，操作系统访问 DATA 发送区内的数据。

1 8085 LEN 参数的值为“0”或者大于允许的 大值。

1 8086 ID 参数不在允许的取指范围之内。

0 8088 LEN 参数大于 DATA 内的指定存储区。

1 8089 参数 ADDR 未指向带有结构 TADDR_Param 或 TADDR_SEND_QDN 的数据块。

指令
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ERROR STATUS*
 
(W#16#.
..)

说明

1 80A1 通信错误：

• 用户程序和操作系统通信层之间的指定连接仍未建立。

• 正在终止用户程序与操作系统通信层之间的指定连接。无法通过该连接进行传输。

• 正在重新初始化接口。

1 80B1 在当前作业完成前更改了 DATA 参数。

1 80A4 远程连接端点的 IP 地址（ADDR 参数处）无效；该地址可能与本地伙伴自己的 IP 地址

相同。

1 80B3 • 协议选项（连接描述信息内的参数 connection_type）没有被设置为 UDP。请使用

“TSEND (页 5254)”。
• 参数 ADDR：端口号的信息无效。

1 80B7 参数 ADDR 引用的结构长度不是 8 字节。

1 80C3 • 正在以不同的优先级处理该 ID 所对应的块。

• 内部资源不足。

1 80C4 临时通信错误：

• 远程伙伴无法访问。

• 目前，无法建立用户程序与操作系统通信层之间的连接。

• 正在为接口分配新参数设置信息。

• 仅对于 FDL/PROFIBUS：连接伙伴上暂时没有可用的接收资源。连接伙伴尚未就绪，

无法接收。

• R/H 系统为 SYNCUP 系统状态，或进行了主备份切换。连接关闭。TUSEND 停止执行。

1 80C5 • 通信伙伴终止连接。

• 远程连接伙伴的 LSAP 未释放

1 80C6 网络错误：

• 远程伙伴无法访问。

• PROFIBUS 物理断开

1 80C7 执行超时。

1 80D3 全限定的域名无法解析。可能的原因：

• DNS 服务器无法访问，可能服务器已关闭或远程端口不可访问。

• 与 DNS 服务器进行通信时发生错误。

• DNS 服务器返回一个有效的 DNS 应答，但该应答中中未包含 IPv4 地址。

1 80EA 不支持 DTLS (UDP) 协议。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ERROR STATUS*
 
(W#16#.
..)

说明

1 xxyy, xx 
> 80

有关常见错误信息，请参见通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“TUSEND 和 TURCV 的编程示例 (页 5295)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

TURCV：接收数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令“TURCV”通过 UDP（S7-1500 CPU 固件版本 V2.0 及以上版本，通过集成 PROFINET 接
口，也可作为多播通信），和 S7-1500 的 FDL 连接（CM 1542-5 V2.0 及以上版本）进行数

据传输。“TURCV”成功执行完毕之后，参数 ADDR 将会包含远程通信伙伴的地址（发送方）。

警告

不安全的数据传送

基于 RFC 768 标准进行 UDP 传送数据时，数据传送到远程通信伙伴时不进行确认，因而数

据的传送不可靠。即，数据可能会丢失，但块却不会指示这一错误。

接收超过 1472 字节

自固件版本 V2.5 起的 S7-1500 CPU，通过 UDP 多可接收 2048 字节的数据，而非之前版

本只能接收 1472 字节的数据。

但是，如果接收模块 多支持接收 1472 字节，而发送模块传输 1472 字节以上的数据，则 
TURCV 会在 STATUS 参数中返回值 W#16#8085 或 W#16#80C9。

功能描述

指令“TURCV”为异步执行指令。即，该作业的执行可跨多个调用。调用“TURCV”，且 
EN_R = 1，可启动接收作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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输出参数 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS  用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”。
下表列出了 BUSY、NDR 和 ERROR 之间的关系。使用该表可以确定 TURCV 的当前状态或接

收过程结束的时间。

BUSY NDR ERROR 说明

TRUE FALSE FALSE 作业正在处理。

FALSE TRUE FALSE 作业已成功完成。接收到新数据。

FALSE FALSE TRUE 由于出错，导致作业结束。错误的原因可以从参数 STATUS 中找出。

FALSE FALSE FALSE 没有为该指令分配（新）作业。

说明

由于“TURCV”为异步执行，仅当参数 NDR 的值为 TRUE 之后，接收区内的数据才具备一致性。

参数

下表列出了“TURCV”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、
L 或常量

控制参数 enabled to receive
当 EN_R = 1 时，“TURCV”已准备就绪可以接收数据。

正在处理接收作业。

ID Input CONN_O
UC

I、Q、M、D、
L 或常量

指向用户程序与操作系统通信层之间相关连接的引

用。ID 必须与本地连接描述中的相关参数 ID 相同。

值范围：W#16#0001 到 W#16#0FFF
LEN Input UDINT I、Q、M、D、

L 或常量

接收区长度（以字节为单位）：0（建议）或 1 到 
1472（自 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 起，单播或

多播 多可传输：1 到 2048）
CM 1542-5 (FDL) 的 大值：240

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR：
• NDR = 0：作业尚未开始或仍在运行。

• NDR = 1：作业已成功完成

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• ERROR=1：执行过程中发生错误。有关错误类型

的详细信息，请参见“STATUS”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：作业尚未完成。无法启动新作业。

• BUSY = 0：作业已完成。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数 STATUS：错误信息

RCVD_LEN Output UDINT I、Q、M、D、L 实际接收到的数据量（以字节为单位）

DATA InOut VARIANT I、Q、M、D、L 接收区

该地址引用：

• 输入的过程映像

• 输出的过程映像

• 位存储器

• 数据块

传送结构时，发送端和接收端的结构必须相同。

ADDR InOut VARIANT D 远程通信伙伴的地址信息

另请参见“通过 TADDR_Param 寻址远程通信伙伴 
(页 5292)”、“通过 TADDR_SEND_QDN 和 
TADDR_RCV_IP 寻址远程通信伙伴 (页 5294)”和
“AUTOHOTSPOT”

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

ERROR 和 STATUS 参数

ERROR STATUS* 
(W#16#...
)

说明

0 0000 新数据已接收。RCVD_LEN 可以显示已接收数据的当前长度。

0 7000 块还未准备好接收

0 7001 块已经准备好接收，接收作业已激活

0 7002 中间调用，正在处理接收作业

注：在这个处理阶段，“TURCV”将数据写入接收区。因此，错误可能破坏接收区内的数

据一致性。

1 8085 参数 LEN 大于允许的 大值，或者第一次调用后，参数 LEN 或 DATA 的值已更改。

1 8086 ID 参数超出允许的值范围。

1 8088 • 接收区过小

• LEN 的值大于 DATA 所指定的接收区

1 8089 参数 ADDR 未指向带有结构 TADDR_Param  或  TADDR_RCV_IP 的数据块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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ERROR STATUS* 
(W#16#...
)

说明

1 80A1 通信错误：

• 用户程序和操作系统通信层之间的指定连接仍未建立。

• 正在终止用户程序与操作系统通信层之间的指定连接。无法通过该连接执行接收作

业。

• 正在为接口分配新参数设置信息。

1 80B1 在当前作业完成前更改了 DATA 参数。

1 80B3 协议选项（连接描述信息内的参数 connection_type）没有被设置为 UDP。请使用

“TRCV (页 5259)”。
1 80B7 ADDR 参数的长度不是 8 个字节。

1 80C3 • 正在以不同的优先级处理该 ID 所对应的块。

• 内部资源不足。

1 80C4 临时通信错误：

• 正在为接口分配新参数设置信息。

• R/H 系统为 SYNCUP 系统状态，或进行了主备份切换。连接关闭。TURCV 停止执行。

1 80C5 远程伙伴终止了连接。

1 80C7 执行超时。

1 80C9 对于 RFC1006/UDP：接收的数据长度超出了预期值（超出接收缓冲区的大小）。

1 80EA 不支持 DTLS (UDP) 协议。

1 xxyy, xx > 
80

有关常见错误信息，请参见通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“TUSEND 和 TURCV 的编程示例 (页 5295)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

TCON： 建立通信连接 (页 5236)
TDISCON：终止通信连接 (页 5248)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过 TADDR_Param 寻址远程通信伙伴 (S7-1200, S7-1500)

概述

使用 UDP 连接时，可将远程伙伴的地址信息保存在系统数据类型 TADDR_Param 中：

• 使用“TUSEND (页 5283)”指令，可通过 TADDR_Param 传送 ADDR 参数的接收方地址信

息。

所保存的远程通信伙伴的地址数据通过指令从系统数据类型读取。

说明

支持受限广播

对于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.0 及以上版本，以下规则适用于“TUSEND”指令：通过

“TADDR_Param”系统数据类型寻址远程伙伴时，统一的 IP 路由规则支持受限广播

（255.255.255.255 作为远程伙伴的 IP 地址）因此，受限广播仅通过一个接口经由组态

中可访问的默认路由器进行发送。

 在此，建议使用定向广播地址。这是因为，根据 IP 标准，此类地址没有这种限制。

• 使用“TURCV (页 5288)”指令，可通过 TADDR_Param 接收参数 ADDR 中的发送方地址。

地址数据通过指令写入系统数据类型。

基于 TADDR_Param 的地址信息结构

系统数据类型 TADDR_Param 包含远程通信伙伴的地址信息，由 IP 地址和端口号组成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TADDR_Param 系统数据类型具有以下结构：

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 3 rem_ip_add
r

ARRAY [1..4] of 
USINT

B#16#00 ... • 远程通信伙伴的 IP 地址，如 192.168.002.003：
– rem_ip_addr[1] = B#16#C0 (192)
– rem_ip_addr[2] = B#16#A8 (168)
– rem_ip_addr[3] = B#16#02 (002)
– rem_ip_addr[4] = B#16#03 (003)
IP 地址可从远程通信伙伴的接口属性中的“设备与

网络”(Devices & networks) 视图中找到，也可在

“地址详细信息”(Address details) 中 UDP 连接的属

性中找到。

• IPv4 多播播组的多播地址（适用于 S7-1500 CPU 固
件版本 V2.0 及以上版本中的“TUSEND”指令）。

4 至 5 rem_port_n
r

UINT B#16#00 ... 远程端口号（可能的值，参见“AUTOHOTSPOT”）：

• rem_port_nr[1] = 端口号高位字节（十六进制）

• rem_port_nr[2] = 端口号低位字节（十六进制）

端口号可从 UDP 连接属性中的“设备与网络”(Devices 
& networks) 视图中找到，作为一个十进制值显示在

“地址详细信息”(Address details) 中。

示例：端口号 = 2000（十进制）/ W#16#07D0（十六

进制）

• rem_port_nr[1] = 07（高位字节）

• rem_port_nr[2] = D0（低位字节）

6 至 7 reserved WORD B#16#00 ... 未使用。该参数处，保留值“0”。

在数据块中创建 TADDR_Param
可使用以下选项来创建 TADDR_Param：

• 创建一个新的数据块，并在“添加新数据块”(Add new data block) 对话框中，选择 
TADDR_Param 作为类型。

• 打开一个现有数据块，创建一个新变量，然后在“数据类型”(Data type) 栏输入 
TADDR_Param。

一个数据块可以包含几个系统数据类型 TADDR_Param。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过 TADDR_SEND_QDN 和 TADDR_RCV_IP 寻址远程通信伙伴 (S7-1500)

概述

对于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.0 及以上版本，通过 UDP 发送数据时，可通过全限定域名进

行寻址。使用参数 ADDR 中的指令 TUSEND 时，可引用 TADDR_SEND_QDN 类型的结构。

接收方可返回 IPv4 地址或 IPv6 地址。使用参数 ADDR 中的指令 TURCV 时，可引用 
TADDR_RCV_IP 类型的结构。只有该结构才能包含两种 IP 地址类型。

基于 TADDR_SEND_QDN 的地址信息结构

系统数据类型 TADDR_SEND_QDN 中包含远程伙伴（接收方）的地址信息，由全限定域名和

端口号组成。

具体结构如下所示：

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 
255

RemoteQD
N

ARRAY of 
STRING[1..254
]

- 伙伴端的 Fully qualified domain name，必须以“.”结
尾。

注意：在 SIMATIC 系统中，该名称（含结尾处的句点）

不得超过 254 个字符。

256 到 
257

RemotePort UINT B#16#00 ... 远程端口号（可能的值，参见“AUTOHOTSPOT”）：

• RemotePort[1] = 端口号高位字节（十六进制）

• RemotePort[2] = 端口号低位字节（十六进制）

示例：端口号 = 2000（十进制）/ W#16#07D0（十六

进制）

• RemotePort[1] = 07（高位字节）

• RemotePort[2] = D0（低位字节）

258 到 
259

reserved WORD W#16#00 未使用。该参数处，保留值“0”。

说明

指令 TUSEND 的执行时间

每次调用 TUSEND 时，都将全限定域名解析为 IP 地址。因此，TUSEND 指令的执行时间比

通过 IPv4 地址直接寻址接收方址的时间要长。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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基于 TADDR_RCV_IP 的地址信息结构

系统数据类型 TADDR_RCV_IP 中包含远程伙伴（发送方）的地址信息，由 IP 地址、端口号和 
IPv4 / IPv6 地址格式的 IP 地址信息组成。

具体结构如下所示：

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 15 RemoteAdd
ress

ARRAY [1..16] 
of BYTE

B#16#00 ... 远程伙伴的 IP 地址，如，IPv4 地址 
192.168.002.003：
• RemoteAddress[1] = B#16#C0 (192)
• RemoteAddress[2] = B#16#A8 (168)
• RemoteAddress[3] = B#16#02 (002)
• RemoteAddress[4] = B#16#03 (003)
以下规则适用于 IPv6 地址：

16 到 
17

RemotePort UINT B#16#00 ... 远程端口号（可能的值，参见“AUTOHOTSPOT”）：

• RemotePort[1] = 端口号高位字节（十六进制）

• RemotePort[2] = 端口号低位字节（十六进制）

示例：端口号 = 2000（十进制）/ W#16#07D0（十六

进制）

• RemotePort[1] = 07（高位字节）

• RemotePort[2] = D0（低位字节）

18 RemAddrTy
pe

BYTE B#16#00 远程地址的类型：

• B#16#03：IPv4
• B#16#04：IPv6

19 reserved BYTE B#16#00 未使用。该参数处，保留值“0”。

TUSEND 和 TURCV 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将在 S7-1500 系列的两个 CPU 间创建一个已组态的 UDP 连接。使用指令

“TUSEND”和“TURCV”，将数据记录从 CPU1 传送到 CPU2 中。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

• 两个 S7-1500 系列的 CPU 通过 PROFINET 进行互连，UDP 连接已组态。

• “<CPU> > 属性 > 保护”(<CPU> > Properties > Protection) 中的低保护级别，可确保各 CPU 
可进行读写访问。

CPU 1 中的程序

为数据记录，创建以下 PLC 数据类型“TUSEND_User”。

要进行数据传送，需基于 PLC 数据类型“"TUSEND_User”创建以下数据块

（“SLI_plcDB_sendData_TUSEND”）。

要对通信伙伴进行寻址，需基于系统数据类型“TADDR_Param”，创建以下数据块

（“SLI_plcDB_taddr_param_TUSEND”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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该寻址日期位于“连接” > “属性” > “地址详细信息”(Connections > Properties > 
Address details) 中的“网络视图”(Network view) 内。之前所选择的 CPU 数据将在“本

地”(Local) 下方的地址信息中指定。在下图中，选择 CPU 1（“TUsend”）。

要对该数据进行存储，需使用以下结构和变量，创建一个全局数据块

（“SLI_gDB_TUSEND”）。

创建函数块“SLI_FB_TUSEND”，并在该数据块中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“TUSEND”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：如果 TUSEND 出错，则保存状态信息，如下所示。

CPU 2 中的程序

根据 CPU 1 示例，为该数据记录创建以下 PLC 数据类型“TUSEND_User”。
要进行数据接收，需基于所创建的 PLC 数据类型（“TUSEND_User”），创建以下数据块

（“SLI_plcDB_rcvData_TURCV”）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要对通信伙伴进行寻址，需基于系统数据类型“TADDR_Param”，创建以下数据块

（“SLI_plcDB_taddr_param_TURCV”）。

要对该数据进行存储，需使用以下结构和变量，创建一个全局数据块（“SLI_gDB_TURCV”）。

创建函数块“SLI_FB_TURCV”，并在该数据块中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“TURCV”指令的参数，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2：如果 TURCV 出错，则保存状态信息，如下所示。

分配通信连接

连接两个 CPU 的地址参数必须相同。

• 在任何情况下，所组态 UDP 连接中硬件标识符的十六进制值都将存储到输入参数 ID
（“connectionID”）中。 
该硬件 ID 位于“连接”(Connections) 中的“网络视图”(Network view) 内。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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CPU 1 的结果

程序段 1 (TUSEND)：
根据输入参数 ID（“connectionID”），指令“TUSEND”可确定待使用的通信连接。根据输入参

数 ADDR（“SLI_plcDB_taddr_param_TUSEND”），对通信伙伴 (CPU 2) 进行寻址。  
输入参数 REQ（“TUSEND.start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“TUSEND”。进行多次调

用时，“TUSEND”指令将传送输入参数 DATA（“SLI_plcDB_sendData_TUSEND”）处检测到的

数据记录。待传送数据记录的大小取决于输入参数 LEN（“TUSEND.maxLength”）的值。

数据记录传送成功时，输出参数 DONE（“#doneSEND”）的信号状态为“TRUE”，且输出参数 
STATUS（“TUSEND.status”）的值为“0000”。由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此成

功状态将保存在变量“TUSEND.done”中。

输出参数 ERROR（“TUSEND.error”）或变量“TUSEND.memErrStatus”）可用于指示本示例中

的执行过程是否出错。

程序段 2 (TUSEND)：
如果 TUSEND 发出信号指示错误（“TUSEND.error”为“TRUE”），则所报告的状态

（“TUSEND.status”）将进行永久性存储（“TUSEND.memErrStatus”）。

CPU 2 的结果

程序段 1 (TURCV)：
根据输入参数 ID（“connectionID”），指令“TURCV”可确定待使用的通信连接。根据输入参数 
ADDR（“SLI_plcDB_taddr_param_TURCV”），对通信伙伴 (CPU 1) 进行寻址。 
输入参数 EN_R（“TURCV.start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“TURCV”。进行多次调用

时，“TURCV”指令将接收所传送的数据记录。并检查输入参数 DATA
（“SLI_plcDB_rcvData_TURCV”）处的该数据记录。 
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并通过输出参数 LEN（“#length”），确定 BYTE 中实际传送的数据记录长度。仅当传送成功

时，才显示该值。之后，将检查“0”。数据记录接收成功时，输出参数 DONE（“#doneRCV”）
的信号状态为“TRUE”，且输出参数 STATUS（“TURCV.status”）的值为“0000”。 
由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此请进行以下操作步骤：

• 成功状态保存在变量“TURCV.done”中。

• BYTES 中的长度保存在变量“TURCV.readLength”中。

输出参数 ERROR（“TURCV.error”）或变量“TURCV.memErrStatus”）可用于指示本示例中的执

行过程是否出错。

程序段 2 (TURCV)：
如果 TURCV 发出信号指示错误（“TURCV.error”为“TRUE”），则所报告的状态

（“TURCV.status”）将进行永久性存储（“TURCV.memErrStatus”）。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

TUSEND：发送数据 (页 5283)
TURCV：接收数据 (页 5288)

指令
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T_RESET： 复位连接 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用指令“T_RESET”可终止并重新建立现有的连接。 
本地端点将被保留。它们将在以下情况下自动生成：

• 组态了一个连接并将其加载到 CPU 中。

• 通过调用指令“TCON (页 5236)”等方式由用户程序生成了一个连接。

所有连接类型（TCP、UDP、ISO-on-TCP 等）均可执行指令“T_RESET”，无需考虑连接使用的

是 CPU 本地接口还是 CM/CP 接口。

使用 REQ 参数调用指令“T_RESET”后，由 ID 参数指定的连接就会被终止，如有必要，数据发

送和接收缓冲区将被清空。取消连接也会取消正在进行的任何数据传输。因此在传输数据时

会有丢失数据的风险。随后，定义为主动连接伙伴的 CPU 将自动尝试恢复中断的通信连接。

因此，无需调用指令“TCON (页 5236)”重新建立通信连接。

输出参数 DONE、BUSY 和 STATUS 用于指示作业状态。

参数

下表列出了“T_RESET”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

控制参数 REQUEST 启动用于终止 ID 所指

定的连接的作业。在上升沿时启动该作

业。

ID Input CONN_OUC I、Q、M、D、L 或
常量

指向要终止的被动伙伴连接的引用。ID 必
须与本地连接描述信息中的相关参数 ID 相
同。

值范围：W#16#0001 到 W#16#0FFF
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE

• 0：作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1：作业已执行，且无任何错误

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 BUSY
• 0：作业已完成。

• 1：作业尚未完成。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR
• 0：未发生错误。

• 1：处理期间出错。STATUS 参数提供

有关错误类型的详细信息

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数 STATUS
错误信息（请参见“STATUS 参数”表）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

STATUS* 
(W#16#...
)

说明

0000 无错误。

0001 连接尚未建立。

7000 未激活任何作业执行。

7001 已启动连接终止。

7002 正在终止连接。

8081 ID 参数中指定的连接未知。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

示例

相关示例，请参见“T_RESET 的编程示例 (页 5305)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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T_RESET 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将使用两个 CPU (S7-1500) 间已组态的连接（如，UDP 连接）。并使用指令

“T_RESET”复位连接。 

要求

• 两个 S7-1500 系列的 CPU 通过 PROFINET 进行互连，UDP 连接已组态。

• “<CPU> > 属性 > 保护”(<CPU> > Properties > Protection) 中的低保护级别，可确保各 CPU 
可进行读写访问。

创建变量并互连参数（CPU 1 中的程序）

要对该数据进行存储，需使用以下结构和变量，创建一个全局数据块

（“SLI_gDB_T_RESET”）。

创建函数块“SLI_FB_T_RESET”，并在该数据块中创建以下局部变量。

指令
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程序段 1：互连“T_RESET”指令的参数，如下所示：

程序段 2：如果 T_RESET 出错，则保存状态信息，如下所示。

程序段 3：要复位“REQ”参数，需创建以下互连。

指令
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分配通信连接

必须根据连接对寻址参数进行相应调整。

• 所组态 UDP 连接中硬件标识符的十六进制值都将存储到输入参数 ID（“connectionID”）
中。 
该硬件 ID 位于“连接”(Connections) 中的“网络视图”(Network view) 内。 

结果

程序段 1：
根据输入参数 ID（“connectionID”），指令“T_RESET”可确定待使用的通信连接。 
输入参数 REQ（“T_RESET.start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“T_RESET”。指令

“T_RESET”将终止指定的通信连接。将终止使用该连接的所有作业。之后，活动的连接伙伴 
(CPU 1) 将自动重新建立连接。

数据记录传送成功时，输出参数 DONE（“#done”）的信号状态为“TRUE”，且输出参数 STATUS
（“T_RESET.status”）的值为“0000”。
由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此成功状态将保存在变量“T_RESET.done”中。

输出参数 ERROR（“T_RESET.error”）或变量“T_RESET.memErrStatus”）可用于指示本示例中

的执行过程是否出错。

程序段 2：
如果 T_RESET 发出信号指示错误（“T_RESET.error”为“TRUE”），则所报告的状态

（“T_RESET.status”）将进行永久性存储（“T_RESET.memErrStatus”）。

程序段 3：
T_RESET（“T_RESET.done”）成功执行后，T_RESET 将停止。

指令
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程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

T_RESET： 复位连接 (页 5303)

T_DIAG： 检查连接 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用“T_DIAG”指令，可检查连接状态并读取该连接的本地端点详细信息。 
• 可通过“ID”参数引用连接。可同时读取连接编辑器中组态的连接端点和程序编写的连接端点

（例如，使用“TCON”指令）。 
无法诊断临时连接端点（例如，连接至工程师站时创建的端点），因为在此过程中不会

生成连接 ID。
• 读取的连接信息存储在通过 RESULT 参数引用的结构中。 
• 输出参数 STATUS 指示是否可以读取连接信息。仅当“T_DIAG”指令完成时 STATUS = 

W#16#0000 和 ERROR = FALSE，RESULT 参数处该结构中的连接信息才有效。 
发生错误时无法评估连接信息。

指令
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• 自固件版本 V2.9 起，S7-1500 CPU 包含指令“TCONSettings”。如果使用“TCONSettings”提
供的连接 ID 调用“T_DIAG”，则 RESULT 参数引用的结构包含以下值：

名称 值

InterfaceID 64（默认值）

ID 与参数 ID 相同

ConnectionType 0
ActiveEstablished FALSE
状态 1（已断开）

子 3（已设定连接）

SentBytes 0
ReceivedBytes 0
ConnTrials 0
ConnTrialsSuccess 0
LastConnErrReason 0
LastConnErrTimeStamp LDT#1970-01-01-00:00:00
LastDisconnReason 0
LastDisconnTimeStamp LDT#1970-01-01-00:00:00

• 自固件版本 V4.5 起，S7-1200 CPU 包含指令“TCONSettings”。如果使用“TCONSettings”提
供的连接 ID 调用“T_DIAG”，则 RESULT 参数引用的结构包含以下值：

名称 值

InterfaceID 64（默认值）

ID 与参数 ID 相同

ConnectionType 0
ActiveEstablished FALSE
状态 1（已断开）

子 3（已设定连接）

SentBytes 0
ReceivedBytes 0

指令
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可能的连接信息

可使用两种不同的结构读取 RESULT 参数中的连接信息。

• “TDiag_Status”结构只包含有关连接端点的 重要信息，例如，使用的协议、连接状态和

发送或接收的数据字节数。

• 在“TDiag_StatusExt”结构（仅 S7-1500 CPU）中，除各种重要信息之外，还提供有连接的

尝试次数以及连接中止的原因等信息。 
以下将对两种结构的结构和参数进行说明（请参见“TDIAG_Status 和 TDIAG_StatusExt 结构”

表）。

参数

下表列出了“T_DIAG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在上升沿启动该指令检查 ID 参数中指定的

连接。

ID Input CONN_OUC 
(WORD)

I、Q、M、D、L 或
常量

指向已分配连接的引用。 
值范围：W#16#0001 到 W#16#0FFF

RESULT InOut VARIANT D 指向存储连接信息的结构。RESULT 参数

中可使用结构 TDiag_Status 或 
TDiag_StatusExt（仅 S7-1500 CPU）

（相关说明，请参见表格“TDIAG_Status 和 
TDIAG_StatusExt 结构”）。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数：

• 0：指令未启动，或者仍在执行过程

中。

• 1：指令已执行，且无任何错误。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数：

• 0：指令尚未启动或已完成。

• 1：指令尚未完成。无法启动新作业。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数：

• 0：无错误。

• 1：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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BUSY、DONE 和 ERROR 参数

可使用 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 参数检查“T_DIAG”指令的状态。参数 BUSY 表示作

业正在执行。使用 DONE 参数，可检查指令是否已经成功执行。如果在“T_DIAG”的执行过程

中出错，则置位参数 ERROR。
下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERRO
R

说明

1 - - 指令正在处理中。

0 1 0 指令已成功执行。只有这时通过 RESULT 引用的结构中的数据才有效。

0 0 1 指令已完成，但返回一个错误。错误原因通过参数 STATUS 输出。

0 0 0 未分配新指令。

参数 STATUS
下表列出了 STATUS 参数值的含义：

STATU
S* 
(W#16
#...)

说明

0000 指令“T_DIAG”已成功执行。可评估 RESULT 参数所引用结构中的数据。

7000 未激活任何指令处理。

7001 已启动指令处理。

7002 正在读取连接信息（与 REQ 参数无关）。

8086 ID 参数值超出了有效范围。

8089 RESULT 参数指向一个无效的数据类型（仅对结构 TDIAG_Status 和 TDIAG_StatusExt）。

80A3 ID 参数引用的连接短点不存在。对于程序编写的连接，该错误也会在调用“TDISCON”指令后产生。

80B1 在 T_DIAG 执行完成前，参数 RESULT 已更改。T_DIAG 的执行过程中，不允许更改 RESULT。
80C4 内部错误。暂时不可访问连接端点。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令
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结构 TDIAG_Status 和 TDIAG_StatusExt

说明

TDIAG_StatusExt 结构

TDIAG_StatusExt 结构仅适用于 S7-1500 CPU。

下表详细介绍了 TDIAG_Status 和 TDIAG_StatusExt 结构的形式：

• 从 InterfaceID 到 ReceivedBytes 参数，“TDIAG_StatusExt”和“TDIAG_Status”结构是相同

的。

• TDIAG_StatusExt 结构还包含参数 ConnTrials 至 LastDisconnTimeStamp。
只有指令无错执行完毕，各元素的值才有效。如果产生错误，参数的内容将不会改变。

名称 数据类型 说明

TDIAG_Status 和 TDIAG_StatusExt 两种结构都具有以下参数：

InterfaceID HW_ANY CPU 或 CM/CP 的接口 ID (LADDR)。
ID CONN_O

UC
所诊断连接的 ID。成功调用后，该元素值会与“T_DIAG”指令的参数 ID 相同。

指令
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名称 数据类型 说明

ConnectionType BYTE 用于连接的协议类型：

• 0x01：未使用。

• ...
• 0x0B：TCP 协议 (IP_v4)
• 0x0C：ISO-on-TCP 协议 (RFC1006)
• 0x0D：TCP 协议 (DNS)
• 0x0E：拨号协议

• 0x0F：WDC 协议

• 0x10：SMTP 协议

• 0x11：TCP 协议

• 0x12：TCP 和 ISO-on-TCP 协议 (RFC1006)
• 0x13：UDP 协议

• 0x14：预留

• 0x15：PROFIBUS 总线访问协议 (FDL)
• 0x16：ISO 8073 传输协议（本地 ISO）

• ...
• 0x20：SMTP 或 SMTPS 协议 - 基于 IPv4
• 0x21 SMTP 或 SMTPS 协议 - 基于 IPv6
• 0x22：SMTP 或 SMTPS 协议，基于 FQDN (Fully Qualified Domain Name)
• ...
• 0x70：S7 连接

• 其它：预留

ActiveEstablishe
d

BOOL • FALSE：本地，被动连接端点

• TRUE：本地，主动连接端点

State BYTE 连接端点的当前状态

• 0x00：未使用。

• 0x01：连接已终止。临时状态，例如，调用“T_RESET”指令后。系统随后将

自动尝试重新建立连接。

• 0x02：主动连接端点正尝试与远程通信伙伴建立连接。

• 0x03：被动连接端点正等待与远程通信伙伴建立连接。

• 0x04：连接已建立。

• 0x05：正在终止连接。这可能是因为调用了 "T_RESET" 或 "T_DISCON" 指令。

其它可能的原因是协议错误和断线。

• 0x06 到 0xFF：未使用。

指令
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名称 数据类型 说明

Kind BYTE 连接端点的模式：

• 0x00：未使用。

• 0x01：组态并加载到 CPU 的已组态静态连接。

• 0x02：组态并加载到 CPU 的已组态动态连接（当前不支持）。

• 0x03：使用指令 "TCON" 在用户程序中生成的程序编写的连接。调用指令

“TDISCON”或转换至 CPU STOP 状态破坏了连接端点。

• 0x04：由工程师站 (ES) 或操作员站 (OS) 建立建立的动态连接（该连接因 ID 
缺失，当前无法诊断）。

• 0x05 到 0xFF：未使用。

SentBytes UDINT 发送的数据字节数。

ReceivedBytes UDINT 接收的数据字节数。

以下参数只在 TDiag_StatusExt 结构中出现：

ConnTrials UDINT 连接尝试的次数。连接成功建立后，ConnTrials 的值为 0。如果该元素不为 0，
则表示存在连接错误。 
注：对于被动连接端点，此值从不大于 1。

ConnTrialsSucce
ss

UDINT 连接尝试成功的次数。在连接端点的生命周期中从不复位该元素，达到 0xFFFF 
FFFF 后才会返回 0。 
注：如果此连接中从未出现过问题，则该参数为 1。

LastConnErrRea
son

UDINT 上一次连接尝出错中输出的错误 ID（错误消息与 LastDisconnReason 参数中的

相同）。

• 0x4F01：无法访问远程连接端点（该错误通常在建立连接时产生）。

• 0x4F02：本地终止连接。

• 0x4F03：连接由远程通信伙伴终止。

• 0x4F04：连接由协议错误终止。

• 0x4F05：连接由本地检测到的网络错误终止。

• 0x4F06：连接由远程检测到的网络错误终止。

• 0x4F07：连接因协议超时终止。

• 0x4F08：错误的参数分配：将与本地伙伴自己的地址建立连接。

• 0x4F09：通过调用“T_RESET”指令暂时复位了连接。

• 0x4F0A：可用的连接资源不足（已超出数量）

• 0x4F0B：内部错误：错误的寻址参数

• 0x4F0C：内部 CPU 通信错误

• 0x4F0D：CPU 和 CM/CP 间的内部 AS 通信错误

• 0x4F0E：指定的本地 TCP/UDP 端口（或 RFC1006-T 选型器）已被占用。

指令
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名称 数据类型 说明

LastConnErrTim
eStamp

LDT 上一次连接尝试出错的时间。

LastDisconnRea
son

UDINT 导致上一次连接终止的错误 ID（错误消息与 LastConnErrReason 参数中的相

同）。

• 0x4F01：无法访问远程连接端点（该错误通常在建立连接时产生）。

• 0x4F02：本地终止连接。

• 0x4F03：连接由远程通信伙伴终止。

• 0x4F04：连接由协议错误终止。

• 0x4F05：连接由本地检测到的网络错误终止。

• 0x4F06：连接由远程检测到的网络错误终止。

• 0x4F07：连接因协议超时终止。

• 0x4F08：错误的参数分配：将与本地伙伴自己的地址建立连接。

• 0x4F09：通过调用“T_RESET”指令暂时复位了连接。

• 0x4F0A：可用的连接资源不足（已超出数量）

• 0x4F0B：内部错误：错误的寻址参数

• 0x4F0C：内部 CPU 通信错误

• 0x4F0D：CPU 和 CM/CP 间的内部 AS 通信错误

• 0x4F0E：指定的本地 TCP/UDP 端口（或 RFC1006-T 选型器）已被占用。

 
LastDisconnTim
eStamp

LDT 上一次连接终止的时间。

示例

相关示例，请参见“T_DIAG 的编程示例 (页 5316)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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T_DIAG 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将使用两个 CPU (S7-1500) 间已组态的连接（如，UDP 连接）。使用指令

“T_DIAG”，诊断该连接并读取该连接中本地端点的信息。

要求

• 两个 S7-1500 系列的 CPU 通过 PROFINET 进行互连，UDP 连接已组态。

• “<CPU> > 属性 > 保护”(<CPU> > Properties > Protection) 中的低保护级别，可确保各 CPU 
可进行读写访问。

创建变量并互连参数（CPU 1 中的程序）

要对该数据进行存储，需使用以下结构和变量，创建一个全局数据块（“SLI_gDB_T_DIAG”）。

注：“TDiag_StatusExt”是一个系统数据类型，用于记录诊断数据。

创建函数块“SLI_FB_T_DIAG”，并在该数据块中创建以下局部变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 1：互连“T_DIAG”指令的参数，如下所示：

程序段 2：如果 T_DIAG 出错，则保存状态信息，如下所示。

分配通信连接

必须根据连接对寻址参数进行相应调整。

• 所组态 UDP 连接中硬件标识符的十六进制值都将存储到输入参数 ID（“connectionID”）
中。 
该硬件 ID 位于“连接”(Connections) 中的“网络视图”(Network view) 内。 

结果

程序段 1：
根据输入参数 ID（“connectionID”），指令“T_DIAG”可确定待使用的通信连接。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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输入参数 REQ（“T_DIAG.start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“T_DIAG”。指令“T_DIAG”
指令用于读取连接状态和该连接中本地端点的状态。

数据记录传送成功时，输出参数 DONE（“#done”）的信号状态为“TRUE”，且输出参数 STATUS
（“T_DIAG.status”）的值为“0000”。由于输出参数的值仅在有效时才显示，因此成功状态将

保存在变量“T_DIAG.done”中。

输出参数 ERROR（“T_DIAG.error”）或变量“T_DIAG.memErrStatus”）可用于指示本示例中的

执行过程是否出错。

诊断数据将记录在参数 RESULT（“TDiag_StatusExt”）中。

程序段 2：
如果 T_DIAG 发出信号指示错误（“T_DIAG.error”为“TRUE”），则所报告的状态

（“T_DIAG.status”）将进行永久性存储（“T_DIAG.memErrStatus”）。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

T_DIAG： 检查连接 (页 5308)

T_CONFIG：组态接口 (S7-1200, S7-1500)

T_CONFIG 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明

“T_CONFIG”指令用于对集成的 CPU PROFINET 接口或 CP/CM 的以太网接口进行程控组态。

组态 CPU 中集成的 PROFINET 接口

通过指令“T_CONFIG”，可以更改以太网地址、PROFINET 设备名称或 NTP 服务器的 IP 地址，

从而在用户程序中进行时间同步。同时覆盖现有的组态数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可对以下设置进行更改：

• IP 协议设置

– IP 地址

– 子网掩码

– 路由器地址

这些设置与设备视图或网络视图的 PROFINET 接口属性设置相匹配。“以太网地址 > 
Internet 协议版本 4 (IPv4)”(Ethernet addresses > Internet Protocol Version 4 (IPv4))。

• PROFINET 设置

– PROFINET 设备名称分配

说明

设备名称与 IP 协议之间的相互关系

指定新的设备名称时，还需设置 IP 协议。

这些设置与设备视图或网络视图的 PROFINET 接口属性设置相匹配。“以太网地址 > 
PROFINET”(Ethernet addresses > PROFINET)

• 时间同步设置

– 指定 NTP 服务器的 IP 地址进行时间同步（仅 S7-1500 和模块化 CPU 的 PROFINET 接口 
[X1]）

这些设置与设备视图或网络视图的设置相匹配。

– TIA Portal V17.0 之前版本：PROFINET 接口的属性：“时间同步 > NTP 模式”(Time-of-
day synchronization > NTP mode)

– TIA Portal V17.0 及以上版本：CPU 的属性：“时间 > 时间同步 > NTP 模式”(Time > 
Time-of-day synchronization > NTP mode)

警告

执行“T_CONFIG”指令后，CPU 将重新启动（仅 S7-1200 CPU 固件版本 V2.0 到 V4.1.2）
执行指令以更改 IP 参数之后，CPU 将重启。此时，CPU 将转至 STOP 模式，然后执行暖启

动，之后 CPU 将进行重新启动（RUN 模式）。 
在执行指令，CPU 已进行重新启动之后，请确保始终在安全的操作模式下进行控制操作。故

障或程序错误等操作失控可能会导致严重的财物损坏或者人员伤害。同时导致非保持性数

据丢失。

CP 154x‑1 以太网接口的组态

在用户程序中，通过指令“T_CONFIG”可更改连接 CP 以太网接口的 多两台 DNS 服务器的 
IPv6 地址、MAC 地址或 IP 地址。此外，NTP 服务器可针对 CP 进行组态。同时覆盖现有的

组态数据。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要求

• 要使用该指令，必须设定 PROFINET 接口的属性。为此，可在“设备视图”(device view) 
中，打开 PROFINET 接口的属性。在“以太网地址”(Ethernet addresses) 或“时间同

步”(Time synchronization) 对话框中，可启用以下选项：

– 使用“T_CONFIG”更改 IP 地址参数时：在“IP 协议”(IP protocol) 中选择设置“在设备中

直接设置 IP 地址”(IP address is set directly at the device)。
– 使用“T_CONFIG”更改 PROFINET 设备名称时： 

在“PROFINET”中选择设置“在设备中直接设置 PROFINET 设备名称”(PROFINET device 
name is set directly at the device)。 
也可在“IP 协议”(IP protocol) 下方，选择设置“在设备中直接设置 IP 地址”(IP address 
is set directly at the device)。

– 通过“T_CONFIG”更改 NTP 服务器的 IP 地址。 
在“IP 协议”(IP protocol) 中选择设置“在设备中直接设置 IP 地址”(IP address is set 
directly at the device)。
选择“通过 NTP 服务器启用时间同步”(Enabled time synchronization via NTP server)，
并指定至少一台 NTP 服务器的 IP 地址。

• 组态数据必须保存为下列系统数据类型，并在参数 CONF_DATA (页 5323) 中分配：

– 将 IP 地址、子网掩码和路由器地址保存为系统数据类型 IF_CONF_V4。
– 将设备名称保存为系统数据类型 IF_CONF_NOS。请遵循设备名称分配限制规定（请参

见参数 CONF_DATA (页 5323)）。

– 将进行 NTP 时间同步的 IP 地址存储为系统数据类型 IF_CONF_NTP。
– 将 CP 1543-1 中 PROFINET 接口的 IPv6 地址存储为系统数据类型 IF_CONF_IPV6。
– 将 CP 1543-1 中 PROFINET 接口的 MAC 地址存储为系统数据类型 IF_CONF_MAC。
– 将连接 CP 1543-1 中 PROFINET 接口的 多两台 DNS 服务器的 IP 地址存储为系统数据

类型 IF_CONF_DNS。

功能描述

“T_CONFIG”指令将异步执行。即，可通过多次调用执行这一指令。通过调用“T_CONFIG”(REQ 
= 1)，启动组态过程。每次只能激活一个作业。

这时块是边沿触发的，这意味着要启用实例，必须在 BUSY = FALSE 后使用 REQ=FALSE 再次

调用相应块。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“T_CONFIG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

调用该指令且 REQ = 1，将启动该指令的处理操

作。

INTERFACE Input HW_INTERFA
CE

I、Q、M、D、L 
或常量

接口的硬件标识符

硬件标识符显示在设备视图中的接口属性中以

及 PLC 变量的系统常量中。

CONF_DATA 
(页 5323) 

Input VARIANT D、L 指向包含系统数据类型 IF_CONF_HEADER、
IF_CONF_V4、IF_CONF_NOS、
IF_CONF_NTP、IF_CONF_V6、IF_CONF_MAC 
和 IF_CONF_DNS 的上层结构的指针（参见参

数 CONF_DATA 的说明）。

DONE 
(页 5329)

Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数：

• 0：处理操作尚未完成。

• 1：指令的处理操作成功完成。

BUSY 
(页 5329)

Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数：

• 0：对指令的处理尚未启动、已完成或已取

消。

• 1：正在处理指令

ERROR 
(页 5329)

Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数：

• 0：无错误

• 1：错误

STATUS 
(页 5330)

Output DWORD I、Q、M、D、L 详细的状态信息：

详细的错误和状态信息以错误代码的形式通过

参数 STATUS 输出。

ERR_LOC 
(页 5330)

Output DWORD I、Q、M、D、L 错误位置：

• 0：执行指令或分配参数时出现的错误。

• > 0：在参数 CONF_DATA 中，组态数据的结

构或内容出错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例

相关示例，请参见“T_CONFIG 的编程示例 (页 5332)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

参数 CONF_DATA (S7-1200, S7-1500)

组态数据的结构

参数 CONF_DATA 中的组态数据可保存在全局数据块或块接口的程序段“Static”中。

保存组态数据时必须遵循下述结构：

名称 数据类型 说明

ConfData Struct 在参数 CONF_DATA 中分配的父结构。

  Header IF_CONF_HEA
DER

标题用于定义这些系统数据类型的数量。必须始终包含系统数据类型  
IF_CONF_HEADER。

IPData IF_CONF_V4 IP 地址、子网掩码和路由器地址将保存在该系统数据类型中。

NoS IF_CONF_NOS PROFINET 设备名称将保存在该系统数据类型中。如果还想使用“T_CONFIG”更
改设备名称，只需创建 IF_CONF_NOS 即可。

NTP IF_CONF_NTP 采用这种系统数据类型，存储进行时间同步的 NTP 服务器 IP 地址。

IP_V6 IF_CONF_V6 将 CP 154x‑1 的 IPv6 地址存储为该系统数据类型。

MAC IF_CONF_MAC 将 CP 154x‑1 的 MAC 地址存储为该系统数据类型。

DNS IF_CONF_DNS 将连接 CP 154x‑1 的 多两台 DNS 服务器的 IP 地址存储为该系统数据类型。

在数据块或块接口的“数据类型”(Data type) 列中，输入系统数据类型的名称，创建系统数

据类型 IF_CONF_HEADER、IF_CONF_V4、IF_CONF_NOS、IF_CONF_NTP、 IF_CONF_V6、
IF_CONF_MAC 和 IF_CONF_DNS。系统数据类型可任意取名。系统数据类型可按不同顺序进

行组合。

说明

使用 CP 154x‑1、CP 154xSP-1 或 CP1243-x 时的“Mode”参数

使用 CP 154x‑1、CP 154xSP-1 或 CP1243-x 时，“Mode”参数的值只能为 2（临时有效）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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系统数据类型 IF_CONF_Header
通过系统数据类型 IF_CONF_Header，可指定执行“T_CONFIG”时所用系统数据类型 
IF_CONF_V4、IF_CONF_NOS、IF_CONF_NTP、IF_CONF_V6、IF_CONF_MAC 和 
IF_CONF_DNS 的数量。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 1 FieldType UINT 0 域类型：必须始终取值为“0”。
2 到 3 FieldId UINT 0 错误 ID：必须始终取值为“0”。
4 到 5 SubfieldCount UINT 0 所用系统数据类型 IF_CONF_V4、

IF_CONF_NOS、IF_CONF_NTP、
IF_CONF_V6、IF_CONF_MAC 和 
IF_CONF_DNS 的数量

系统数据类型 IF_CONF_V4
IP 地址、子网掩码和路由器地址都将使用系统数据类型 IF_CONF_V4 进行定义。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 1 Id UINT 30 系统数据类型 ID。该参数的起始值不得更改。

2 到 3 Length UINT 18 系统数据类型 IF_CONF_V4 的长度。

由于 IF_CONF_V4 参数的长度和结构固定，因

而在指定长度时必须使用起始值。

4 到 5 Mode UINT 0 地址分配的有效性：

• 1：组态数据永久有效

• 2：组态数据（包括现有永久组态数据的删

除内容）临时有效

6 到 9 InterfaceAddress IP_V4 * 0.0.0.0 IP 地址

10 到 12 SubnetMask IP_V4 * 0.0.0.0 子网掩码

14 到 16 DefaultRouter IP_V4 * 0.0.0.0 路由器地址

* 数据类型 IP_V4 是一个 4 BYTE 的结构，它包含不同参数的各自地址（例如，在参数 SubnetMask 中为 IP 协
议的子网掩码的四位地址）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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系统数据类型 IF_CONF_NOS
通过系统数据类型 IF_CONF_NOS，可指定执行“T_CONFIG”指令时需分配的站名称。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 1 Id UINT 40 系统数据类型 ID。该参数的起始值不得更改。

2 到 3 Length UINT 246 系统数据类型 IF_CONF_NOS 的长度，单位[字
节]。 
• 对于绝对长度，Lenght 参数的值包括：

– 参数 Id、Length 和 Mode：6 字节。

– 设备名称（参数 NOS）： 多 240 个字

节。

示例：设备名称“plc1”共 4 个字符（= 4 个
字节），总长度为 10 字节。

• 在 Lenght 参数处为动态长度使用默认起始

值 246。 
确保在名称后输入值“0”（请参见 NOS 参数

说明）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

4 到 5 Mode UINT 0 设备名称更改的有效性：

• 1：设备名称永久有效。

• 2：设备名称临时有效。

6 到 244 NOS ARRAY 
[1...240] of 
Byte

0 设备名称 (Name of Station)
• 必须从第一个字节开始使用 ARRAY。如果

第一个字节赋值为“0”，则将删除站名称。

• 名称的 短长度为 1 个字节。 大长度为 
240 个字节。

• 如果设备名称的长度比参数 Length 中指定

的长度短，则在实际站名后必须输入 0 字节

（16#0 十六进制）（根据标准 IEC 
61185-6-10）。否则，将拒绝 NOS，并且

指令“T_CONFIG”将在参数 STATUS 中输出

错误代码 DW#16#C0809400。
• 如果设备名称的长度比参数 Length 中指定

的长度长，则只写入指定长度的设备名称。

 
设备名称具有下列限制：

• 名称必须为 ASCII 代码。

• 名称中只能使用小写字母、数字、连字符或

点。 
– 名称不能以连字符开始或结束。

– 名称不能使用 n.n.n.n（n = 0 到 999）
的格式。

– 名称不得以字符串“port-xyz”或“port-
xyz-abcde”（a、b、c、d、e、x、y、z 
= 0 到 9）开头。

• 名称中的两个点之间 多只能包含 63 个字

符。

• 名称中不能有特殊字符，如变音符号、括

号、下划线、斜线、空格等。

如果使用了非法字符，则在参数 STATUS 中会

输出错误代码 C080_9400。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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系统数据类型 IF_CONF_NTP
使用系统数据类型 IF_CONF_NTP，可指定进行时间同步的 NTP 服务器的 IP 地址。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 1 Id UINT 17 系统数据类型 ID。该参数的起始值不得更改。

2 到 3 Length UINT 22 系统数据类型 IF_CONF_NTP 的长度（单位为

字节）

由于 IF_CONF_NTP 参数的长度和结构固定，

因而在指定长度时必须使用起始值。

4 到 5 Mode UINT 2 有效性：

• 1：永久有效（不允许）

• 2：临时有效

6 到 9 NTP_IP[1] ARRAY 
[1...4] of 
IP_V4

  NTP 服务器 1 的 IP 地址

注：在 TIA Portal V17.0 及以上版本中，要断

开 NTP 客户端，可将 NTP 服务器 1 的 IP 地址

设置为 0.0.0.0。
... ...     NTP 服务器 2 到 3 的 IP 地址

注：在 TIA Portal V17.0 及以上版本中，要断

开 NTP 客户端，可将 NTP 服务器 2 和 NTP 服
务器 3 的 IP 地址设置为 0.0.0.0。

18 到 21 NTP_IP[4] ARRAY 
[1...4] of 
IP_V4

  NTP 服务器 4 的 IP 地址

注：在 TIA Portal V17.0 及以上版本中，要断

开 NTP 客户端，可将 NTP 服务器 4 的 IP 地址

设置为 0.0.0.0。

系统数据类型 IF_CONF_V6（仅使用 CP 154x‑1 时）

通过系统数据类型 IF_CONF_V6，可分配 INTERFACE 选定接口的 IPv6 地址。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 1 Id UINT 22 系统数据类型 ID。该参数的起始值不得更改。

2 到 3 Length UINT 22 系统数据类型 IF_CONF_V6 的长度（单位为字

节）

由于 IF_CONF_V6 参数的长度和结构固定，因

而在指定长度时必须使用起始值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5327



字节 参数 数据类型 起始值 说明

4 到 5 Mode UINT 0 IPv6 地址的有效性：

• 1：永久有效

• 2：临时有效

6 到 21 InterfaceAddress IP_V6 *   IPv6 地址

* 数据类型 IP_V6 的结构为 16 个字节。

IF_CONF_MAC 系统数据类型（不支持）

通过系统数据类型 IF_CONF_MAC，可分配 INTERFACE 选定接口的 MAC 地址。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 1 Id UINT 3 系统数据类型 ID。该参数的起始值不得更改。

2 到 3 Length UINT 12 系统数据类型 IF_CONF_MAC 的长度（单位为

字节）

由于 IF_CONF_MAC 参数的长度和结构固定，

因而在指定长度时必须使用起始值。

4 到 5 Mode UINT 0 MAC 地址的有效性：

• 1：永久有效

• 2：临时有效

6 到 11 Mac ARRAY 
[1...6] of 
Byte

  MAC 地址

请注意，通过更改 MAC 地址，可中止连接。

系统数据类型 IF_CONF_DNS（仅使用 CP 154x‑1 时）

通过系统数据类型 IF_CONF_DNS，可分配与 INTERFACE 选定接口相连的 多两台 DNS 服务

器的 IP 地址。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 1 Id UINT 16 系统数据类型 ID。该参数的起始值不得更改。

2 到 3 Length UINT 14 系统数据类型 IF_CONF_DNS 的长度（单位为

字节）

由于 IF_CONF_DNS 参数的长度和结构固定，

因而在指定长度时必须使用起始值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

4 到 5 Mode UINT 0 有效性：

• 1：永久有效

• 2：临时有效

6 到 9 DNS_IP1 IP_V4   DNS 服务器 1 的 IP 地址

10 到 13 DNS_IP2 IP_V4   DNS 服务器 2 的 IP 地址

如果仅设置一个地址，则必须将 DNS 服务器 2 
的 IP 地址设置为 0.0.0.0。

参数 DONE、BUSY 和 ERROR (S7-1200, S7-1500)

说明

下表列出了 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系。使用该表格，可以确定指令的当前状态以

及组态数据传送的结束时间。

BUSY DONE ERROR 说明

TRUE FALSE FALSE 作业正在处理。

FALSE TRUE FALSE 作业已成功完成。

FALSE FALSE TRUE 由于出错，导致作业结束。 错误的原因可以从参数 STATUS (页 5330) 
中找到。

FALSE FALSE FALSE 没有为该指令分配（新）作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 STATUS 和 ERR_LOC (S7-1200, S7-1500)

说明

指令 T_CONFIG 的状态和错误消息通过参数 STATUS 和 ERR_LOC 输出。

• 错误原因通过参数 STATUS 输出。

• 错误位置通过参数 ERR_LOC 输出。提供有下列选项：

– 16#0000_0000：指令调用错误（如：指令参数赋值错误或 PROFINET 接口通信错

误）。

– 16#0001_0000：系统数据类型 IF_CONF_HEADER 的参数中出现的组态数据错误。

– 16#0001_000x：系统数据类型 IF_CONF_V4 或 IF_CONF_NOS 或 IF_CONF_NTP 或 
IF_CONF_V6 或 IF_CONF_MAC 或 IF_CONF_DNS 的组态数据存在错误（x 为 T_CONFIG 
结构中错误子块的位置）。例如，如果 T_CONFIG 结构中包含一个指定 IP 地址的子块

和一个指定站名称的子块，且错误位于指定站名称的子块内，则 ERR_LOC 的值为 
0001_0002。）

下表显示了参数 STATUS 和 ERR_LOC 的可能取值：

STATUS* ERR_LOC* 说明

0000_000
0

0000_0000 订单处理成功完成。

0070_000
0

0000_0000 未激活任何作业处理。

0070_010
0

0000_0000 启动订单处理。

0070_020
0

0000_0000 中间调用（与 REQ  无关）。

C0xx_yy00
, xx>80

0000_0000 常见错误信息。另请参见“AUTOHOTSPOT” 

C080_800
0

0000_0000 指令调用错误：

参数 Interface 中的硬件 ID 无效。

C080_810
0

0000_0000 指令调用错误：

参数 Interface 中的硬件 ID 无法寻址 PROFINET 接口。

C080_870
0

0000_0000 指令调用错误：

参数 CONF_DATA 中的数据块的长度不正确。

C080_880
0

0001_0000 系统数据类型 IF_CONF_HEADER 出错：

参数 FieldType 的值无效。FieldType 取值为“0”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STATUS* ERR_LOC* 说明

C080_890
0

0001_0000 系统数据类型 IF_CONF_HEADER 出错：

参数 FieldId 的值无效。FieldId 取值为“0”。
C080_8A0
0

0001_0000 系统数据类型 IF_CONF_HEADER 出错：

参数 SubfieldCount 中的数量不正确。输入所用系统数据类型 IF_CONF_V4、 
IF_CONF_NOS、 IF_CONF_NTP、IF_CONF_V6、IF_CONF_MAC 或 IF_CONF_DNS 
的正确数量。

C080_8B0
0

0001_000x 系统数据类型 IF_CONF_V4、 IF_CONF_NOS、IF_CONF_NTP、IF_CONF_V6、
IF_CONF_MAC 或 IF_CONF_DNS 中存在错误：

参数 Id 的值无效。 IF_CONF_V4 为“30”；IF_CONF_NOS 为“40”；IF_CONF_NTP 为
“17”；IF_CONF_V6 为“22”；IF_CONF_MAC 为 “3”；IF_CONF_DNS 为“16”。
注：仅当 S7-1500 模块化 CPU 的第一个接口 [X1] 使用 T_CONFIG 时，才可使用 
IF_CONF_NTP。

C080_8C0
0

0001_000x 系统数据类型 IF_CONF_V4、 IF_CONF_NOS、IF_CONF_NTP、IF_CONF_V6、
IF_CONF_MAC 或 IF_CONF_DNS 中存在错误：

所使用的系统数据类型不正确，订单错误或多次使用一个系统数据类型。

C080_8D0
0

0001_000x 系统数据类型 IF_CONF_V4、 IF_CONF_NOS、IF_CONF_NTP、IF_CONF_V6、
IF_CONF_MAC 或 IF_CONF_DNS 中存在错误：

参数 Length 的值不正确或无效。

C080_8E0
0

0001_000x 系统数据类型 IF_CONF_V4、 IF_CONF_NOS、IF_CONF_NTP、IF_CONF_V6、
IF_CONF_MAC 或 IF_CONF_DNS 中存在错误：

参数 Mode 的值不正确或无效。

•  对于 IF_CONF_V4  和 IF_CONF_NOS ，  的值只能为“1”（永久）或“2”（临时）。

• 对于 IF_CONF_NTP，值只能为“2”（临时）。

C080_900
0

0001_000x 系统数据类型 IF_CONF_V4、 IF_CONF_NOS、IF_CONF_NTP、IF_CONF_V6、
IF_CONF_MAC 或 IF_CONF_DNS 中存在错误：

不能应用组态数据。可能的原因：

• IF_CONF_V4：在硬件配置中，“在设备上设置 IP 地址”(Set IP address on the 
device) 设置未选中。

• IF_CONF_NOS：在硬件配置中，“在设备上设置 PROFINET 设备名称”(Set 
PROFINET device name on the device) 设置未选中。

• IF_CONF_NTP：在硬件配置中，“通过 NTP 服务器启用时间同步”(Enable time 
synchronization via NTP server) 设置未选中，而且 NTP 服务器的 IP 地址未设置。

C080_940
0

0001_000x 系统数据类型 IF_CONF_V4、 IF_CONF_NOS、IF_CONF_NTP、IF_CONF_V6、
IF_CONF_MAC 或 IF_CONF_DNS 中存在错误：

参数值未定义或无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STATUS* ERR_LOC* 说明

C080_950
0

0001_000x 系统数据类型 IF_CONF_V4、 IF_CONF_NOS、IF_CONF_NTP、IF_CONF_V6、
IF_CONF_MAC 或 IF_CONF_DNS 中存在错误：

两个参数的取值不一致。

C080_C20
0

0000_0000 指令调用错误：

没有传送组态数据。可能的原因：无法访问 PROFINET 接口。

C080_C30
0

0000_0000 指令调用错误：

资源不足（例如，使用不同参数多次调用“T_CONFIG”）。

C080_C40
0

0000_0000 指令调用错误：

临时通信错误。尝试稍后再次调用指令。

C080_D20
0

0000_0000 指令调用错误：

无法调用。所选 PROFINET 接口不支持该指令。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

T_CONFIG 的编程示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，将使用两个 CPU 间已组态的连接（如，UDP 连接）。使用指令“T_CONFIG”，
可组态 CPU 1 的 IP 地址和 PROFINET 设备名称。 

要求

设置连接： 
• 两个 CPU（如，S7-1513-1 PN 系列）通过 PROFINET 进行互连， 
• 且无需使用已组态的连接。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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设置 CPU 1 的 PROFINET：
1. 打开 CPU 1 的设备视图“> 属性 > PROFINET 接口 > 以太网地址 > PROFINET”(> Properties > 

PROFINET interface > Ethernet addresses > PROFINET)。
2. 要设置设备名称，可选择以下选项： 

– “在设备中直接设置 IP 地址”(IP address is set directly at the device) 
– “在设备中直接设置 PROFINET 设备名称”(PROFINET device name is set directly at the 

device)。

调整“hwid”的值： 
• 根据本地设备 (CPU 1) 中 PROFINET 接口的硬件 ID，更改“hwid”的值。 

说明

打开“PLC 变量 > 显示所有变量 > 系统常量”(PLC tags > Show all tags > System constants)。
查找数据类型为“Hw_Interface”的条目“<Local~PROFINET_interface_1>”。该硬件标识符

将包含在单元格“值”(value) 中。

创建变量并互连参数（CPU 1 中的程序）

要对该数据进行存储，需使用以下结构和变量，创建一个全局数据块

（“SLI_gDB_T_CONFIG”）。

在结构“configData”中：分配系统数据类型为“IF_CONF_Header”的参数，指定 PROFINET 数
据的大小，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在结构“configData”中：分配系统数据类型为“IF_CONF_v4”的参数，定义 IP 地址，如下所示：

在结构“configData”中：分配系统数据类型为“IF_CONF_NOS”的参数，定义 PROFINET 设备名

称，如下所示：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

“configData”的结构

“configData”结构信息说明如下所示：

• 在 Header (IF_CONF_Header) 中。
SubfieldCount = 2：值含义：下图中使用了 2 个附加结构（“deviceIP”，“deviceName”）(*)。 
* 确保这两个结构的顺序保持不变。

• 在结构“deviceName”中（系统数据类型 IF_CONF_NOS）
– Lenght = 11 (*)。该数值等于结构 NOS 的总长度（5 个字节的设备名称“myplc” + 6 个字节

的参数 Id、Length 和 Mode）
* 默认起始值 (Lenght = 0) 可作为动态长度，而非绝对长度。

– Mode = 1。该值将导致“myplc”中的设备名称发生永久性地更改。

– NOS[1] ... NOS[5]。NOS 数组中包含有新的设备名称（1 个字符 / 字节）。

创建函数块“SLI_FB_T_CONFIG”，并在该数据块中创建以下局部变量。

程序段 1：互连“T_CONFIG”指令的参数，如下所示：

程序段 2：如果 T_CONFIG 出错，则保存状态信息，如下所示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 3：创建以下互连，退出 T_CONFIG。

结果

程序段 1：
输入参数 REQ（“T_CONFIG.start”）的信号状态为“TRUE”时，启动指令“T_CONFIG”。多次调

用时，可使用指令“T_CONFIG”组态 CPU 中集成的 PROFINET 接口。根据输入参数 INTERFACE
（“T_CONFIG.hwid”），指令“T_CONFIG”可确定所使用的接口。 
数据记录 () 成功传送后，输出参数 DONE（“#done”）中的信号状态为“TRUE”。同时，

“0000_0000”值将显示在输出参数 STATUS（“T_CONFIG.status”）中。由于输出参数的值仅

在有效时才显示，因此成功消息将保存在变量“T_CONFIG.done”中。

输出参数 ERROR（“T_CONFIG.error”）或变量“T_CONFIG.memErrStat”）可用于指示本示例

中的执行过程是否出错。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 2：
如果 T_CONFIG 发出信号指示错误（“T_CONFIG.error”，“TRUE”），则将按以下方式保存报

警：

• 将状态（“T_CONFIG.status”）保存在变量“T_CONFIG.memErrStat”中。

• 保存错误位置，并从 T_CONFIG 将变量“T_CONFIG.errorLocation”中错误位置输出到输出

参数 ERR_LOC（“#errorLocation”）中。

在线与诊断

要检查 PROFINET 数据是否更改，可打开项目树中的以下路径：“在线与诊断 > 功能 > 分配

名称”("Online & Diagnostics > Functions > Assign name)。

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

T_CONFIG 说明 (页 5319)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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TCONSettings：准备和安装通信连接 (S7-1200, S7-1500)

TCONSettings 的描述 (S7-1200, S7-1500)

说明

可以使用“TCONSettings”指令来执行以下功能：

• 请求连接 ID 以建立新的 OUC 连接。

• 请求连接 ID 以建立新的 OUC 连接，同时为此连接指定属性。

• 读取已准备好的或现有的 OUC 连接的属性。

• 指定已准备好的或现有的 OUC 连接的属性。

可以使用“TCONSettings”指令读取或指定以下连接属性：

• 如何终止 TCP 连接

• UDP 多播的 TTL 值（仅 S7-1500 CPU）
另请参见“可以使用“TCONSettings”读取或指定哪些连接属性？ (页 5343)”

功能描述

“TCONSettings”指令是异步指令。该指令的执行可跨多个调用。在参数“REQ”出现上升沿时开

始进行处理。

参数“Busy”和“Done”用于指示作业状态。

如果执行期间出错，参数“Error”和“Status”将发出信号加以指示。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

参数

下表列出了“TCONSettings”指令的参数：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 说明

REQ Input Bool 控制参数 Request
上升沿时激活该作业。

MODE Input USInt 使用“Mode”参数选择希望从 CPU 读取的信息：

• 0：请求连接 ID 以建立新的 OUC 连接，并在必要时指定关联连

接的属性（如果 OPTION 参数中存在该属性的有效值）

• 1：读取 ID 引用的 OUC 连接的属性

• 2：指定 ID 引用的 OUC 连接的属性

• 3 到 255：预留

DONE Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动，或仍在执行过程中。

• 1：作业已完成且未出错。此状态仅显示一次调用的时间。

BUSY Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成。

• 1：作业尚未完成。无法启动具有该实例的新作业

ERROR Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：未发生错误。

• 1：处理期间出错。STATUS 提供有关错误类型的详细信息。此状

态仅显示一次调用的时间。

STATUS Output Word 指令“TCONSettings”的返回值或者错误信息。

ID InOut CONN_OU
C

引用该连接：

注：MODE=0 时，ID 是输出参数，MODE=1 和 MODE=2 时，ID 是
输入参数。

OPTION InOut Variant 指向要读取或指定的连接属性的描述的指针：

• TCON_TCPTermination：如何终止 TCP 连接。

• TCON_IPMulticastTTL：UDP 组播的 TTL 值

有关有效数据类型的更多信息，请参见有效数据类型概述 (页 253)

参数 BUSY、DONE 和 ERROR
可使用参数 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 检查作业状态。参数 BUSY 指示处理状态。通

过参数 DONE 可检查作业是否已成功执行。如果在“TCONSettings”的执行过程中出错，则置

位参数 ERROR。错误信息会在参数 STATUS 中输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表说明了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERROR 说明

1 0 0 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。出错原因在参数 STATUS 中输出。

0 0 0 未分配新作业。

STATUS 参数

STATUS (W#16#...) 说明

0000 “TCONSettings”已成功完成。

7000 未激活任何作业处理。

7001 开始执行作业

7002 中间调用（与 REQ 
无关）：

8086 ID 超出允许范围。

8087 已达到 OUC 连接的 大数；无法再建立更多连接。

8089 OPTION 没有指向有效的数据类型，或者 OPTION 为空。

8090 OPTION 指向某个连接属性，在 ID 引用该连接时，不得更改其属性。

8091 MODE 值无效

8092 不允许使用 OPTION 引用的数据块中的值。

示例：IPMulticastTTLValue 的值为 0。
8093 如果 MODE 的值为 0，则 ID 的值也必须为 0。
809A OPTION 指向“TCONSettings”不允许的数据类型。

80A3 ID 指向不存在的通信端点。

80B1 在“TCONSettings”执行完成前，参数 OPTION 已更改。在执行“TCONSettings”时，不

允许更改 OPTION。

80C3 已达到同时活动作业的 大数量。

同时活动作业的 大数量

同时活动作业的 大数量与 CPU 的 OUC 连接的 大数量相同。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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请求连接 ID，并在必要时指定连接属性 (S7-1200, S7-1500)

保留连接资源

可使用 MODE=0 调用 TCONSettings。可以分配相关参数，如下所示：

• 在参数 ID 处，输入一个值为 0 的变量。

• 如果不想为关联的连接指定特性，则将 OPTION 参数保留为空。

 另一方面，如果要为关联的连接指定特性，则将有效值分配给参数 OPTION。另请参见

“可以使用“TCONSettings”读取或指定哪些连接属性？ (页 5343)” 
在假定 DONE 参数的值为 TRUE 之后，在 ID 参数处，用于建立新 OUC 连接的连接 ID 可用，

如有必要，还会事先为该连接指定所需的特性。该 ID 使用了 OUC 连接资源。已经创建了相

应的诊断对象。因此已准备好相应的连接，但外部通信伙伴尚未得知。

没有为连接指定任何详细信息，既没有指定连接伙伴和协议，也没有指定接口和具有连接描

述的数据块。

说明

建立连接

TCONSettings 未建立连接。

建立关联的连接

如果要在“TCONSettings”的成功版本之后建立相应的连接，请按下列步骤操作：

•  保存“TCONSettings”提供的连接 ID，并使用该 ID 调用指令“TCON”。
可用的 OUC 连接数不会更改，因为在调用“TCONSettings”时已将该连接考虑在内。

释放连接 ID 和相应的连接资源

如果要释放“TCONSettings”提供的连接 ID 和相应的连接资源，请按下列步骤操作：

• 仍使用该 ID 调用“TDISCON”指令：

CPU 切换到 STOP 模式

CPU 转入 STOP 模式时，系统将再次释放“TCONSettings”提供的所有连接 ID 和相应的连接资

源。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“RUN”模式下进行下载

说明

在“RUN”操作状态下进行更新下载时，不会释放任何连接资源。

为防止“RUN”模式下进行下载时预留的连接 ID 丢失，请执行以下操作步骤：

•  将这些 ID 存储在下载后不初始化的存储区中。

• 下载之前，通过调用“TDISCON”指令释放预留的连接。

读取已准备好的或现有的连接的属性  (S7-1200, S7-1500)

读取已准备好的或现有的连接的属性

可使用 MODE=1 调用“TCONSettings”。可以分配相关参数，如下所示：

• 在 ID 参数中，指定对所需连接的引用。

• 在 OPTION 参数中，指定要读取的连接属性。另请参见“可以使用“TCONSettings”读取或

指定哪些连接属性？ (页 5343)”
在假定 DONE 参数的值为 TRUE 之后，所需属性的当前值在 OPTION 指定的数据区域中可用。

指定已准备好的或现有的连接的属性 (S7-1200, S7-1500)

指定已准备好的或现有的连接的属性

可使用 MODE=2 调用“TCONSettings”。可以分配相关参数，如下所示：

• 在 ID 参数中，指定对要为其分配属性的连接的引用。

• 在 OPTION 参数中，指明要指定的连接属性。另请参见“可以使用“TCONSettings”读取或

指定哪些连接属性？ (页 5343)”
在假定 DONE 参数的值为 TRUE 之后，已为连接分配所需的属性。

通过 OUC 和 Modbus 指令创建的连接

以“_C”结尾的 OUC 库指令和 MODBUS-TCP 库的指令通过内部调用指令“TCON”来建立连接。

可以使用“TCONSettings”更改此类连接，方法与通过显式调用“TCON”创建的连接相同。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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可以使用“TCONSettings”读取或指定哪些连接属性？ (S7-1200, S7-1500)

通常可以读取和指定的连接属性

可以使用“TCONSettings”指令读取和指定以下连接属性：

• TCP 连接的终止方式。另请参见“终止 TCP 连接 (页 5344)”
• UDP 多播的 TTL 值（仅 S7-1500 CPU）。另请参见“更改 UDP 多播的 TTL 值 (页 5345)”

协议或接口与实际可读或可指定的连接属性之间的关系

并非每个协议或接口都可以读取或指定所有上述连接属性。下表显示了各个协议或接口可以

使用的连接属性。

协议/接口 终止连接 UDP 组播的 TTL 值
设定连接： √ √
组态的连接： × 1) √
TCP √ × 2)

UDP 组播 × 3) √
UDP × 3) × 2)

ISO on TCP × × 2)

CPU 接口 √ √
CP 接口 × ×
虚拟 CP 接口 √ √
1) 不能为已组态的连接调用“TDISCON”。因此，无法以有序的方式结束连接。

2) 此属性仅在 UDP 组播中可用。组播 TTL 的默认值为 1。
3) UDP 在协议级别没有连接，因此不需要终止。

连接属性的规范冲突

每个可预定义的连接属性仅适用于特定的协议或接口。因此，连接属性规范和所需的协议或

接口之间可能会发生冲突。在这种情况下，“TCONSettings”返回 STATUS 参数中的值 
W#16#8090。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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终止 TCP 连接 (S7-1200, S7-1500)

如何终止 TCP 连接？

可以通过以下两种方式终止现有的 TCP 连接：

• 通过 TCP-Reset（默认）

发送帧且标头中的 RST 位置位后，将关闭连接。相关资源将立即删除并释放。其余数据

既不发送也不会传送到用户程序中。

说明

终止固件版本小于 V2.9 的 S7-1500 CPU 和固件版本小于 V4.5 的 S7-1200 CPU 中的 TCP 
连接

在固件版本小于 V2.9 的 S7-1500 CPU 和固件版本小于 V4.5 的 S7-1200 CPU 中，将始终

通过 TCP 复位终止 TCP 连接。

• 通过 TCP-Finish
如果已将 TCP-Finish 设为终止连接的方式并随后调用指令“TDISCON”，则在使用 
DONE=TRUE 终止“TDISCON”之后，从用户的角度来看，该连接为关闭状态，即连接 ID 再
次可用。但是，在模块的 TCP/IP 协议栈的较低层中，资源已经分配完一段时间，而属于

该连接的诊断对象也是如此。

如果使用 TCP-Finish 删除多个连接，并在释放资源定时器到期前预留（使用

“TCONSettings”）或建立（使用“TCON”）连接，则可能导致资源瓶颈。

TCP-Finish 的条件

必须满足以下条件，才能使用 TCP-Finish 以有序的方式终止连接：

• 使用的协议为 TCP。
• 关联的接口位于 CPU 上。

• 连接终止的原因是调用了“TDISCON”指令。

说明

转换到 STOP 期间终止 TCP 连接

在转换到 STOP 期间，始终通过 TCP-Reset 终止 TCP 连接。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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用于终止连接的 SDT：TCON_TCPTermination
用于终止连接的 SDT 具有以下结构：

参数 数据类型 起始值 说明

GracefulShutd
own

Bool FALSE • FALSE：使用 TCP-Reset 终止连接。

• TRUE：使用 TCP-Finish 终止连接。

更改 UDP 多播的 TTL 值 (S7-1500)

UDP Multicast 的 TTL 值
与所有 IP 数据包一样，发送到组播地址的 UDP 数据包（UDP：用户数据报协议）中包含 TTL 
值（TTL：生存时间）。TTL 值用于测量数据包被允许传播的距离。CPU 为其分配值 1；因

此，发送到组播地址的 UDP 数据包不能跨路由器边界发送。

更改 UDP Multicast 的 TTL 值的程序

对于已建立的连接（已设定或已组态），要在 UDP Multicast 中更改 TTL 值，请按下列步骤

操作：

1. 可使用 MODE=2 调用“TCONSettings”。在参数 ID 中输入对所需连接的引用，并在下面的参数 
OPTION 中指定指向 SDT 的指针。

2. 调用“T_RESET”。

说明

新 TTL 值的有效性

即刻生效，发送到 Multicast 地址的 UDP 数据包包含新 TTL 值。因此，可以通过（新 TTL 
值 - 1）路由器发送这些数据包。

新 TTL 值规范的条件

必须满足以下条件，才能指定新 TTL 值：

• 使用的协议为 UDP。
• 远程地址为 Multicast 地址。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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用于 UDP Multicast 的 TTL 值的 SDT
用于 UDP Multicast 的 TTL 值的 SDT 具有以下结构：

参数 数据类型 起始值 说明

IPMulticastTTL
Value

USInt 1 UDP 组播数据包的 IP 层的 TTL 值。允许值：1 到 255

对通信指令的更改 (S7-1200, S7-1500)

OUC 库中版本 <= V3.x 和 >= V4.1 间的差异 (S7-1200, S7-1500)

简介

CPU S7-1200 FM V4.1 支持开放式用户通信 (OUC) 的新指令版本。版本 V4.1 的库中包含有

一些新指令。

如果要使用该库，则必须对应用程序进行相应更改。这是因为部分开放式用户通信新指令的

特性有所不同。

本部分将详细描述这些不同之处，特别是指令的调用行为。

说明

仅当从 CPU S7-1200 V4.0 及更低版本升级到 S7-1200 V4.1 及更高版本时，说明信息才相

关

如果使用 S7-1500 CPU，库版本之间的变更则不相关。如果使用 S7-1200 V4.1 及更高版本，

而且没有将开放式用户通信库转换为版本 V4.1 或更低版本时，同样如此。

开放式用户通信库中版本 <= V3.x 和 >= V4.1 间的差异

下表列出了开放式用户通信库版本 <= V3.x 和 >= V4.1 间特性不同的指令。单击该指令的名

称，可查看详细信息。

指令 库版本 <= V3.x 
(CPU FW ≤ V4.0)

库版本 >= V4.1 
(CPU FW ≥ V4.1)

TSEND_C (页 5347) V2.1 V3.0
TRCV_C (页 5349) V2.1 V3.0
TMAIL_C * V2.1 V3.0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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指令 库版本 <= V3.x 
(CPU FW ≤ V4.0)

库版本 >= V4.1 
(CPU FW ≥ V4.1)

TCON (页 5351) V3.0 V4.0
TDISCON V2.1 V2.1（与库版本 <= V3.x 相同）

TSEND (页 5353) V3.0 V4.0
TRCV (页 5355) V3.0 V4.0
TUSEND (页 5353) V3.0 V4.0
TURCV (页 5355) V3.0 V4.0
T_RESET * V1.1 V1.2
T_DIAG * V1.1 V1.2
T_CONFIG V1.0 V1.0（与库版本 <= V3.x 相同）

* 影响用户程序的版本无差别。

说明

将开放式用户通信的库版本从 <= V3.x 更改为 >= V4.1
将开放式用户通信库的版本从 <= V3.x 更换为 >= V4.1 时，还需要替换 Modbus TCP 库。之

后，还需检查与程序相关的所有指令。

参见

Modbus TCP 库版本 <= V3.x 和 >= V4.0 间的差异 (页 5934)

TSEND_C 指令的更改 (S7-1200, S7-1500)

TSEND_C (V<3.0) 的调用行为

TSEND_C 指令的 高版本 2.1，DONE 输出参数设置两次： 通过内部使用的 TCON 指令建立

连接时设置一次，在内部使用的 TSEND 指令执行一次发送操作后再设置一次。

下图显示了 TSEND_C V2.1 的连接建立和数据发送：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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将 COM_RST 参数设置为“1”时，可以随时重置当前建立的连接或当前数据传输。这会终止现

有通信连接并建立新连接。

TSEND_C (V≥3.0) 的调用行为

对于 TSEND_C 及更高版本，仅当内部使用的 TSEND 指令完成数据传输 (STATUS = 0000) 时
才会设置 DONE 参数。

当 COM_RST 参数设置为“1”时，现有连接会暂时中断并重新连接。 但与 TSEND_C V2.1 不同，

连接端点将会保留。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

TSEND_C V3.0 及更高版本的其它协议

TSEND_C 指令 V3.0 还通过 CPU 的接口和 CM/CP 支持 UDP 和 UDP 广播。

参见

TSEND_C： 通过以太网发送数据 (页 5149)
TSEND_C：建立连接并发送数据 (页 5154)

TRCV_C 指令的更改 (S7-1200, S7-1500)

TRCV_C (V<3.0) 的调用行为

TRCV_C 指令的 高版本 2.1，DONE 输出参数在连接建立后设置。 STATUS 输出参数不区分

连接或数据传输是否完成。

下图显示了 TRCV_C V2.1 的连接建立和数据发送：

将 COM_RST 参数设置为“1”时，可以随时重置当前建立的连接或当前数据传输。这会终止现

有通信连接并建立新连接。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TRCV_C (V≥3.0) 的调用行为

对于 TRCV_C 及更高版本，仅当内部使用的 TRCV 指令完成数据传输 (STATUS = 0000) 时才

会设置 DONE 参数。 内部使用的 TCON 指令完成连接建立后，将会通过 STATUS 参数输出值 
0x0001 来表示。

当 COM_RST 参数设置为“1”时，现有连接会暂时中断并重新连接。 但与 TSEND_C V2.1 不同，

连接端点将会保留。

说明

TRCV_C V3.0 及更高版本的其它协议

TRCV_C 指令 V3.0 还通过 CPU 的接口和 CM/CP 支持 UDP 和 UDP 广播。

说明

TCP 协议选项的 ADHOC 模式

根据 TRCV 指令，对于 TRCV_C 高版本 2.1，通过为 LEN 参数指定值“0”来激活 ADHOC 模
式。 对于 V3.0 及更高版本的指令，可以为此使用 ADHOC 参数。 有关详细信息，请参见指

令说明。

参见

TRCV/TURCV 指令的更改 (页 5355)
TRCV_C： 通过以太网接收数据 (页 5163)
TRCV_C：建立连接并接收数据 (页 5170)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TCON 指令的更改 (S7-1200, S7-1500)

发生连接错误时更改的调用行为

TCON (V<4.0) 的先前调用行为

• 以前的 TCON 指令（版本低于 4.0）在  REQ 输入参数中有上升沿时激活。

• 如果无法访问远程通信伙伴，该指令将设置输出参数 BUSY。
• 将不输出错误消息。

下图显示了 TCON 在活动连接伙伴部件上的行为。如果未建立连接，将不会再次调用该指令。

TCON (V≥4.0) 的新调用行为

• 新的 TCON 指令也是在 REQ 输入参数中有上升沿时激活。

• 与以前不同，当无法访问远程通信伙伴时，将会输出错误消息。此错误可以查询，并且当 
REQ 参数中有新的上升沿时调用会重新开始。

• 用户程序的以下更改结果：

– 可以评估的其它 TCON 错误消息（请参见 TCON (页 5240) 的说明）。

– 建立的连接可以通过新的上升沿进行重新初始化。为此可以查询 DONE 和 ERROR 参
数以确保显示错误。

下图显示了 TCON 在活动连接伙伴部件上的行为。在发生网络错误（错误代码 80C6）后，调

用该指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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没有通信错误时的调用行为

如果没有连接错误，TCON 版本的运行方式将相同。

下图显示了 TCON 在活动连接伙伴部件上的行为。

参见

TCON： 建立通信连接 (页 5236)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TSEND/TUSEND 指令的更改 (S7-1200, S7-1500)

已建立连接时的发送操作

如果发送期间无延时或中断，则 TSEND/TUSEND 指令 V3.0 和 V4.0 的运行方式相同：

• 将在参数“REQ”中有上升沿时启动指令。该指令将异步执行，即一直调用到 DONE 参数指

示已完成执行为止。

• 使用 TSEND 多可发送 8 KB 的数据。使用 TUSEND 多可传输 1472 字节（自 S7-1500 
CPU 固件版本 V2.5 起，单播或多播 多可传输：2048 字节）。此数量基于指令的完整

执行，即在置位 DONE 参数前进行所有必需的调用。

• 数据传输共分为三步：

– 数据从操作数区域写入到内部缓冲区（由 STATUS=7001 指示）。

– 然后传输到远程通信伙伴。

– 如果传输成功，DONE 将设置为“1”，STATUS 将复位为“0”（请参见下图中的调用 5）。

延时调用的发送操作

如果发送操作不通过通信模块 (CM) 或通信处理器 (CP) 执行，TSEND/TUSEND 指令的 V3.0 
和 V4.0 的运行方式将相同：

• 在以下示例中，TSEND 或 TUSEND 仅在 REQ 参数中有上升沿时调用一次（请参见下图中

的调用 2）。

• 如果延时足够长，数据可以成功传输，则 DONE 参数在下一次调用（此处的调用 3）中

直接设置为“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果发送操作通过 CM/CP 执行，TSEND/TUSEND 指令 V4.0 的运行方式将有所不同。在这种

情况下，必须多次调用指令，直至 TRCV/TURCV 指令的 NDR 参数确认了数据的接收。

连接中断时的发送操作

如果在发送过程中连接中断，ERROR 和 STATUS 参数将指示错误以及出错原因。在以下示例

中，连接在调用 5 期间中断，并且 STATUS 参数相应地指出了此错误。

对于 TSEND/TUSEND 指令 V4.0 及更高版本，将会提供更多可以相应评估的 STATUS 报警（请

参见 TSEND (页 5254)/TUSEND (页 5283) 的说明）。

参见

TSEND： 通过通信连接发送数据 (页 5251)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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TRCV/TURCV 指令的更改 (S7-1200, S7-1500)

已建立连接时的接收操作

如果发送期间无延时或中断，则 TRCV/TURCV 指令 V3.0 和 V4.0 的运行方式相同：

• 使用 TRCV 多可传输 8KB 数据。使用 TURCV 多可传输 1472 字节（自 S7-1500 CPU 固
件版本 V2.5 起，单播或多播 多可传输：2048 字节）。此数量基于指令的完整执行，即

在置位 DONE 参数前进行所有必需的调用。

• 如果参数 EN_R 设置为“1”，指令将接收数据。

• 在接收完 LEN 参数指定的数据长度后，才能完成数据接收。在输出参数 RCVD_LEN 中输

出已接收数据的长度。此后 DATA 参数所定义区域中的数据才会变得可用。

延时调用的接收操作

如果发送操作不通过通信模块 (CM) 或通信处理器 (CP) 执行，TRCV/TURCV 指令的 V3.0 和 
V4.0 的运行方式将相同：

• 在以下示例中，TRCV 或 TURCV 仅在 EN_R 参数中有上升沿时调用一次（请参见下图中的

调用 2）。

• 如果延时足够长，数据可以成功传输，则 NDR 参数在下一次调用（此处的调用 3）中直

接设置为“1”。

指令
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如果发送操作通过 CM/CP 执行，TSEND/TUSEND 指令 V4.0 的运行方式将有所不同。在这种

情况下，必须多次调用指令，直至 NDR 参数确认了数据的接收。

连接中断时的接收操作

如果在接收过程中连接中断，ERROR 和 STATUS 参数将指示错误以及出错原因。在以下示例

中，调用 5 发生了暂时性通信错误，被 STATUS 参数相应地指出。

对于 TRCV/TURCV 指令 V4.0 及更高版本，将会提供更多可以相应评估的 STATUS 报警（请

参见 TRCV (页 5263)/TURCV (页 5288) 的说明）。

指令
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使用 ADHOC 模式的接收操作

ADHOC 模式仅在使用 TCP 协议选项时才可用。在 TRCV/TURCV 指令中，可使用 ADHOC 模式

接收长度可变的数据。如果 ADHOC 模式激活，则至少一个接收到的字节传送到接收区时 NDR 
立即置位。

ADHOC 模式下使用 TRCV < 3.0 (S7-1200 < V4.0) 的数据接收

在 TRCV (页 5259) 的旧版本中，通过将 LEN 参数设置为“0”来激活 ADHOC 模式。在以下示

例中，通过调用 5 传输 10 个字节的数据。

ADHOC 模式下使用 TRCV ≥ 3.0（S7-1200 ≥ V4.0 或 S7-1500）的数据接收

对于 TRCV 指令 V3.0 及更高版本，使用其参数 (ADHOC) 激活 ADHOC 模式。

指令
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如果执行期间出错，对于 TRCV 指令 V4.0 及更高版本，将提供更多可以相应评估的 STATUS 
报警。

如果发送操作通过 CM/CP 执行，TRCV/TURCV 指令 V4.0 的运行方式将有所不同。在这种情

况下，必须多次调用指令，直至 NDR 参数确认了数据的接收。

4.1.6.3 OPC UA (S7-1200, S7-1500)

客户端指令 (S7-1500)

客户端程序中的 OPC UA 指令 (S7-1500)

简介

在以下章节中，将通过程序示例介绍客户端程序如何执行 OPC UA 指令。

在程序示例中使用的工厂内，使用一个以 S7-1500 CPU 作为服务器，另一个 S7-1500 CPU 作
为客户端：

• 该服务器中包含同于读写操作的 PLC 变量和一个服务器方法。

• 客户端访问所生成的值并调用服务器方法。

在创建客户端接口以及使用 OPC UA 的连接参数分配时，可从 STEP 7 中读取各指令的参数。

即，用户无需手动创建多个变量以生成参数。有关如何进行手动操作的信息，请参见

“OPC_UA_TranslatePathList”指令 (页 5408)”部分中的示例。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关如何轻松使用 OPC UA 参数分配的信息，请参见以下章节中的 OPC UA 指令信息。

SCL 的编程示例

这些程序示例基于 Structured Control Language (SCL) 编程语言。 
各程序示例中均包含完整的源代码程序。

基于 PLCopen 标准化指令

客户端中大部分 OPC UA 指令的执行遵循“PLCopen OPC-UA-Client for IEC 61131-3”规范。

实现标准化后，可轻松将用户程序传送到不同制造商的控制器中，该控制器同样使用基于 
PLCopen 规范的 OPC UA 指令。

如果已知 OPC UA 客户端的基本结构和过程，则操作将更为简单便捷。 

多数客户端指令支持列表处理

多数 OPC UA 客户端指令不仅可以进行数值处理，同时还支持处理列表。

即，“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令可接收包含命名空间的列表，并返回一个包含

有这些命名空间对应索引的列表。

紧凑指令，操作更为简单便捷

在 TIA Portal V17 及以上版本中，可使用与开放用户通信中紧凑指令类似的紧凑指令。这些

紧凑指令用于可执行读/写方法的同时建立连接或会话。可使用以下指令：

• OPC_UA_ReadList_C：建立会话并读取变量

• OPC_UA_WriteList_C：建立会话并写入变量

• OPC_UA_MethodCall_C：建立会话并调用方法

OPC UA 服务器的性能

OPC UA 服务器自身可提供有关服务器性能的信息。

下图显示了 1516-3 PN/DP 类型的 S7 CPU 的地址空间。

例如，在节点“MaxNodesPerRead”处，可指定调用一次“OPC_UA_ReadList”指令时可同时读

取的 PLC 变量数量。

“NodeHdls”参数中提供的数组上限值取决于所用 OPC UA 客户端的属性（参见该客户端的技

术规范）。 

指令
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以下限制适用于所有客户端接口（如，所有列表内的）：

• CPU 1510SP (F)，CPU 1511 (C/F/T/TF)，CPU 1512C，CPU 1512SP (F)，CPU 1513 (F)：
1000 个节点

• CPU 1505 (S/SP/SP F/SP F/SP T/SP TF)，CPU 1515 (F/T/TF)，CPU 1515 SP PC (F/T/TF)，CPU 
1516 (F/T/TF)：2000 个节点

• CPU 1507S (F)，CPU 1517 (F/T/TF)，CPU 1518 (F)：5000 个节点 

该图显示了 OPC UA 服务器的部分地址空间：Unified Automation 中的“UaExpert”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误编号

指令的错误编号划分方法如下所示：

• 如果错误编号以“16#B0”或“16#C0”开头，则说明该编号为西门子指定，具体参见“西门

子错误代码 (页 5532)”。
示例：以下错误编号为任何客户端指令均可能发生的基本错误编号：

B080_C400 ClientNotEnabled 客户端已禁用。

在 TIA Portal 中启用客户端。

B080_C500 ClientNotAvailable 初始化客户端时出错

C080_C300 Simatic_OutOfResources 存储器分配错误或指令的实

例过多

• 如果错误编号以“16#80”开头，则说明该编号由 OPC Foundation 指定，具体参见“OPC 
基金会错误代码 (页 5535)”。

• 如果错误编号以“16#A0”开头，则说明该编号由 PLCopen 指定，具体参见“PLCopen 错
误代码 (页 5552)”。
有关 PLCopen 的错误编号列表，另请参见“PLCopen OPC UA Client for IEC 61131-3”规范

的第 4 部分。该规范可从 PLCopen 获取。

参见

错误代码 (页 5532)
紧凑指令 (页 5361)

紧凑指令 (S7-1500)

OPC_UA_ReadList_C：建立会话并读取变量 (S7-1500)

“OPC_UA_ReadList_C”指令所适用的 CPU
“OPC_UA_ReadList_C”指令包含在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.8 及以上版本中。

说明

“OPC_UA_ReadList_C”指令用于与 OPC UA 服务器建立会话，并从 NodeSet 中读取指定值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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与“OPC_UA_ReadList”指令的区别

“OPC_UA_ReadList_C”指令属于 OPC UA 客户端库中的紧凑指令，在指令名称中使用“_C”进行

标识。

与 OPC UA 客户端库中所有紧凑指令相似，该指令必须进行参数化，才能作为 OPC UA 客户

端执行具体任务。与使用“OPC_UA_ReadList”时不同，用户不必调用其它指令（例如，建立

连接并确定 OPC UA 服务器中命名空间的当前索引）。

功能描述

“OPC_UA_ReadList_C”为异步执行指令，进行处理时可能会多次调用指令。

操作模式取决于参数“REQ”：
• 在 REQ 中没有上升沿时调用

如果 MaintainSession=TRUE，则会在没有会话时建立会话。如果 
MaintainSession=FALSE，则会在未激活任何作业时终止既有会话。

• 在 REQ 中有上升沿时调用

作业激活：如果尚不存在会话，则将建立会话，然后执行读取进程。如果 
MaintainSession=FALSE，则会话在读取操作后终止；如果 MaintainSession=TRUE，则保

持会话。

参数“Busy”和“Done”用于指示作业状态。

“Status”参数可以包含有关当前处理步、警告或错误的信息：

• 只要“Busy”的值为 TRUE，“Status”就会提供有关当前处理步的信息。

• 处理完作业（“Done”的值为 TRUE）且“Error”的值为 FALSE 时，对“Status”参数进行检查仍

然有意义。该参数可能包含警告。

处理完作业且“Error”的值为 TRUE 时，“Status”中包含已发生的错误。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

参数

下表列出了“OPC_UA_ReadList_C”指令的参数。名称以粗体显示的参数为必需参数；必须分

配这些参数才能成功编译指令。

指令
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参数 声明 数据类型 说明

REQ Input Bool 控制参数 Request
上升沿时激活该作业：如果尚不存在会话，则建立会

话，然后开始读取进程

MaintainSession Input Bool 影响与远程服务器的 OPC UA 传输会话：

• TRUE：如果会话尚不存在，则该指令将尝试建立并

保持会话。

• FALSE：如果存在会话且没有作业处于激活状态，

则该指令将终止会话。

注：如果“MaintainSession”的值为 FALSE，并且“REQ”
检测到上升沿，则建立会话并激活作业。如果作业完

成后，“MaintainSession”的值仍为 FALSE，则终止会

话。

ServerEndpointUrl Input String[254] 带有 OPC UA 服务器的地址 (URL) 的字符串

支持 IPv4 地址以及 FQDN（完全限定域名），前提是

已在 CPU 属性中组态了 DNS 服务器。

SessionConnectInfo Input OPC_UA_Sessio
nConnectInfo

会话描述

请参见“OPC_UA_SessionConnectInfo (页 5522)”
NamespaceUrisCount Input UInt 确定数组“NamespaceUris”中要考虑的命名空间的数

量。

如果为该参数分配的值为 0，则“OPC_UA_ReadList_C”
指令将使用通过“NamespaceUris”InOut 参数指定的数

组大小。

NodeIDCount Input UInt 确定数组“NodeIDs”中要考虑的元素（节点）的数量。

该值为要从服务器中读取的数值。

如果为该参数分配的值为 0，则“OPC_UA_ReadList_C”
指令将使用通过“NodeIDs”InOut 参数指定的数组大小。

Done Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未开始或仍在处理之中。

• 1：作业已完成且未出错。此状态仅显示一次调用

的时间。

Busy Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成。

• 1：作业尚未完成。无法启动具有该实例的新作业。

指令
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参数 声明 数据类型 说明

Error Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：未发生错误。

• 1：处理期间出错。此状态仅显示一次调用的时间。

Status Output DWord 指令“OPC_UA_ReadList_C”的返回值或错误信息，见下

文

NamespaceUris InOut Variant 指向 STRING 或 WSTRING 类型的数组的指针。

提供的命名空间 URI 列表

NamespaceStatusList InOut Variant 指向 DWORD 类型的数组的指针。

已解析命名空间列表的状态

NamespaceIndexes InOut Variant 指向 UINT 类型的数组的指针。

缓存，建立会话时指令会向其中写入命名空间索引，

稍后在读取变量时将再次使用该缓存

NodeIds InOut Variant 指向包含 OPC_UA_NodeId (页 5527) 类型元素的数组

的指针。

提供的待读取节点的列表

NodeHdls InOut Variant 指向 DWORD 类型的数组的指针。

缓存，建立会话时“OPC_UA_ReadList_C”指令会将 
NodeHandles 写入其中，稍后在读取变量时将再次使

用该缓存

NodeStatusList InOut Variant 指向 DWORD 类型的数组的指针。

状态列表的存储位置，在其中保存读取节点的状态

TimeStamps InOut Variant 节点的时间戳的存储位置

Tag InOut Variant 包含所请求变量的适用数据类型的结构 
节点数据的存储位置

状态参数

请参见“状态参数 (页 5371)”

参见

有关 OPC UA 紧凑指令的实用信息 (页 5373)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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OPC_UA_WriteList_C：建立会话和写入变量 (S7-1500)

在哪些 CPU 上可以使用“OPC_UA_WriteList_C”指令？

固件版本为 V2.8 及以上版本的 S7-1500 CPU 中包含“OPC_UA_WriteList_C”指令。

说明

“OPC_UA_WriteList_C”指令会与 OPC UA 服务器建立会话，并描述该 OPC UA 服务器的变量。

与“OPC_UA_WriteList”指令的区别

“OPC_UA_WriteList_C”指令属于 OPC UA 客户端库中的紧凑指令，在指令名称中使用“_C”进
行识别。

与 OPC UA 客户端库中所有紧凑指令相似，该指令必须进行参数化，才能作为 OPC UA 客户

端执行具体任务。与使用“OPC_UA_WriteList”时不同，用户不必调用其它指令（例如，建立

连接并确定 OPC UA 服务器中命名空间的当前索引）。

功能描述

“OPC_UA_WriteList_C”为异步执行指令，进行处理时可能会多次调用指令。

操作模式取决于参数“REQ”：
• 在 REQ 中没有上升沿时调用

如果 MaintainSession=TRUE，则会在没有会话时建立会话。如果 
MaintainSession=FALSE，则会在未激活任何作业时终止既有会话。

• 在 REQ 中有上升沿时调用

作业激活：如果尚不存在会话，则建立会话，然后执行写入操作。如果 
MaintainSession=FALSE，则会话在写入操作后终止；如果 MaintainSession=TRUE，则保

持会话。

参数“Busy”和“Done”用于指示作业状态。

“Status”参数可以包含有关当前处理步、警告或错误的信息：

• 只要“Busy”的值为 TRUE，“Status”就会提供有关当前处理步的信息。

• 处理完作业（“Done”的值为 TRUE）且“Error”的值为 FALSE 时，对“Status”参数进行检查仍

然有意义。该参数可能包含警告。

处理完作业且“Error”的值为 TRUE 时，“Status”中包含已发生的错误。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

指令
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参数

下表列出了“OPC_UA_WriteList_C”指令的参数。名称以粗体显示的参数为必需参数；必须分

配这些参数才能成功编译指令。

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input Bool 控制参数 Request
上升沿时激活该作业：如果尚不存在会话，则建立会

话，然后开始写入进程

MaintainSession Input Bool 影响与远程服务器的 OPC UA 传输会话：

• TRUE：如果会话尚不存在，则该指令将尝试建立并

保持会话。

• FALSE：如果存在会话且没有作业处于激活状态，

则该指令将终止会话。

注：如果“MaintainSession”的值为 FALSE，并且“REQ”
检测到上升沿，则建立会话并激活作业。如果作业完

成后，“MaintainSession”的值仍为 FALSE，则终止会

话。

ServerEndpointUrl Input String[254] 带有 OPC UA 服务器的地址 (URL) 的字符串

支持 IPv4 地址以及 FQDN（完全限定域名），前提是

已在 CPU 属性中组态了 DNS 服务器。

SessionConnectInfo Input OPC_UA_Sessio
nConnectInfo

会话描述

请参见“OPC_UA_SessionConnectInfo (页 5522)”
NamespaceUrisCount Input UInt 确定数组“NamespaceUris”中要考虑的命名空间的数

量。

如果为该参数分配的值为 0，则“OPC_UA_WriteList_C”
指令将使用通过“NamespaceUris”InOut 参数指定的数

组大小。

NodeIDCount Input UInt 确定数组“NodeIDs”中要考虑的元素（节点）的数量。

该值为要写入服务器的数值。

如果为该参数分配的值为 0，则“OPC_UA_WriteList_C”
指令将使用通过“NodeIDs”InOut 参数指定的数组大小。

Done Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未开始或仍在处理之中。

• 1：作业已完成且未出错。此状态仅显示一次调用

的时间。

指令
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参数 声明 数据类型 说明

Busy Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成。

• 1：作业尚未完成。无法启动具有该实例的新作业。

Error Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：未发生错误。

• 1：处理期间出错。此状态仅显示一次调用的时间。

Status Output DWord 指令“OPC_UA_WriteList_C”的返回值或错误信息，见

下文

NamespaceUris InOut Variant 指向 STRING 或 WSTRING 类型的数组的指针。

提供的命名空间 URI 列表

NamespaceStatusList InOut Variant 指向 DWORD 类型的数组的指针。

已解析命名空间列表的状态

NamespaceIndexes InOut Variant 指向 UINT 类型的数组的指针。

缓存，建立会话时指令会向其中写入命名空间索引，

稍后在写入变量时将再次使用该缓存

NodeIds InOut Variant 指向包含 OPC_UA_NodeId (页 5527) 类型元素的数组

的指针

提供的待写入节点的列表

NodeHdls InOut Variant 指向 DWORD 类型的数组的指针。

缓存，建立会话时“OPC_UA_WriteList_C”指令会将 
NodeHandles 写入其中，稍后在写入变量时将再次使

用该缓存

NodeStatusList InOut Variant 指向 DWORD 类型的数组的指针。

状态列表的存储位置，在其中保存读取节点的状态

Tag InOut Variant 包含所请求变量的适用数据类型的结构 
节点数据的存储位置

状态参数

请参见“状态参数 (页 5371)”

参见

有关 OPC UA 紧凑指令的实用信息 (页 5373)

指令
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OPC_UA_MethodCall_C：建立会话和调用方法 (S7-1500)

在哪些 CPU 上可以使用“OPC_UA_MethodCall_C”指令？

固件版本为 V2.8 及以上版本的 S7-1500 CPU 中包含“OPC_UA_MethodCall_C”指令。

说明

“OPC_UA_MethodCall_C”指令会与 OPC UA 服务器建立会话，并在该服务器上调用方法。

与“OPC_UA_MethodCall”指令的区别

“OPC_UA_MethodCall_C”指令属于 OPC UA 客户端库中的紧凑指令，在指令名称中使用“_C”
进行识别。

与 OPC UA 客户端库中所有紧凑指令相似，该指令必须进行参数化，才能作为 OPC UA 客户

端执行具体任务。与使用“OPC_UA_MethodCall”时不同，用户不必调用其它指令（例如，建

立连接并确定 OPC UA 服务器中命名空间的当前索引）。

功能描述

“OPC_UA_MethodCall_C”为异步执行指令，进行处理时可能会多次调用指令。

操作模式取决于参数“REQ”：
• 在 REQ 中没有上升沿时调用

如果 MaintainSession=TRUE，则会在没有会话时建立会话。如果 
MaintainSession=FALSE，则会在未激活任何作业时终止既有会话。

• 在 REQ 中有上升沿时调用

作业激活：如果尚不存在会话，则建立会话，然后执行方法调用。如果 
MaintainSession=FALSE，则会话在方法调用后结束；如果 MaintainSession=TRUE，则保

持会话。

参数“Busy”和“Done”用于指示作业状态。

“Status”参数可以包含有关当前处理步、警告或错误的信息：

• 只要“Busy”的值为 TRUE，“Status”就会提供有关当前处理步的信息。

• 处理完作业（“Done”的值为 TRUE）且“Error”的值为 FALSE 时，对“Status”参数进行检查仍

然有意义。该参数可能包含警告。

处理完作业且“Error”的值为 TRUE 时，“Status”中包含已发生的错误。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

指令
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参数

下表列出了“OPC_UA_MethodCall_C”指令的参数。名称以粗体显示的参数为必需参数；必须

分配这些参数才能成功编译指令。

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input Bool 控制参数 Request
上升沿时激活该作业：如果尚不存在会话，则建立会

话，然后开始方法调用

MaintainSession Input Bool 影响与远程服务器的 OPC UA 传输会话：

• TRUE：如果会话尚不存在，则该指令将尝试建立并

保持会话。

• FALSE：如果存在会话且没有作业处于激活状态，

则该指令将终止会话。

注：如果“MaintainSession”的值为 FALSE，并且“REQ”
检测到上升沿，则建立会话并激活作业。如果作业完

成后，“MaintainSession”的值仍为 FALSE，则终止会

话。

ServerEndpointUrl Input String[254] 带有 OPC UA 服务器的地址 (URL) 的字符串

支持 IPv4 地址以及 FQDN（完全限定域名），前提是

已在 CPU 属性中组态了 DNS 服务器。

SessionConnectInfo Input OPC_UA_Sessio
nConnectInfo

会话描述

请参见“OPC_UA_SessionConnectInfo (页 5522)”
NamespaceUrisCount Input UInt 确定数组“NamespaceUris”中要考虑的命名空间的数

量。

如果为该参数分配的值为 0，则

“OPC_UA_MethodCall_C”指令将使用通过

“NamespaceUris”InOut 参数指定的数组大小。

MethodHdlCount Input UInt 确定数组“MethodHdls”中要考虑的元素（方法句柄）

的数量。

如果为该参数分配的值为 0，则

“OPC_UA_MethodCall_C”指令将使用通过

“MethodHdls”InOut 参数指定的数组大小。

MethodHdl Input DWord 要调用的方法的句柄

指令
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参数 声明 数据类型 说明

Done Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未开始或仍在处理之中。

• 1：作业已完成且未出错。此状态仅显示一次调用

的时间。

Busy Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成。

• 1：作业尚未完成。无法启动具有该实例的新作业。

Error Output Bool 状态参数，可具有以下值：

• 0：未发生错误。

• 1：处理期间出错。此状态仅显示一次调用的时间。

Status Output DWord 指令“OPC_UA_MethodCall_C”的返回值或错误信息，

见下文

NamespaceUris InOut Variant 指向 STRING 或 WSTRING 类型的数组的指针。

提供的命名空间 URI 列表

NamespaceStatusList InOut Variant 指向 DWORD 类型的数组的指针。

已解析命名空间列表的状态

NamespaceIndexes InOut Variant 指向 UINT 类型的数组的指针。

缓存，建立会话时指令会向其中写入命名空间索引，

稍后在调用方法时将再次使用该缓存

ObjectNodeIDs InOut Variant 指向包含 OPC_UA_NodeId (页 5527) 类型元素的数组

的指针。

该数组包含方法所在对象（文件夹）的节点 ID 
(NodeID)。

MethodNodeIDs InOut Variant 指向包含 OPC_UA_NodeId (页 5527) 类型元素的数组

的指针。

该数组包含从服务器为其请求句柄的相应方法的节点 
ID (NodeID)。

MethodHdls InOut Variant 指向 DWORD 类型的数组的指针。

缓存，建立会话时“OPC_UA_MethodCall_C”指令会将 
OPC UA 服务器返回的 MethodHandles 写入其中，稍

后在调用方法时将再次使用该缓存

StatusList InOut Variant 指向 DWORD 类型的数组的指针。 
状态列表的存储位置，在其中保存各个方法的状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5370 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 说明

MethodResult InOut Variant 指向 DWORD 类型变量的指针。

调用的服务器方法的错误代码（结果）。 
此错误代码是由 OPC UA 服务器的用户程序或由系统

提供的（例如，输入参数不正确时）。 
InputArguments InOut Variant 指向 PLC 数据类型 (UDT) 或 STRUCT 的变量的指针，变

量的名称、编号、顺序和数据类型与预期输入参数对

应。

OutputArguments InOut Variant 指向 PLC 数据类型 (UDT) 或 STRUCT 的变量的指针，变

量的名称、编号、顺序和数据类型与预期输出参数对

应。

状态参数

请参见“状态参数 (页 5371)”

参见

有关 OPC UA 紧凑指令的实用信息 (页 5373)

状态参数 (S7-1500)

状态参数

状态参数的值基于 OPC 30001 - UA Companion Specification for IEC61131-3 Client FBs。
分类如下：

• 16#38xx_xxxx：信息

• 16#78xx_xxxx：警告

• 16#B8xx_xxxx：错误

错误代码

(16#...)
说明

3800_00
00

作业已成功完成

3800_01
00

成功与 OPC UA 服务器建立连接

指令
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错误代码

(16#...)
说明

3800_03
00

成功终止与 OPC UA 服务器的连接

3870_00
00

未激活任何作业，未建立连接

3870_01
00

连接建立的初次调用

3870_02
00

当前正在建立连接

3870_03
00

当前正在终止连接

3870_04
00

连接已建立并且正在受到监视。未激活任何 ReadList 作业。

3870_05
00

正在处理所请求的作业。

3870_06
00

该会话无法建立。该指令再次尝试建立会话前将等待 30 秒钟时间。 

7800_00
00

功能已成功完成。NodeStatusList 包含其它信息。

7800_01
00

与 OPC UA 服务器成功建立连接。更多信息，请参见 NodeStatusList 参数（OPC_UA_ReadList_C 和 
OPC_UA_WriteList_C）或 StatusList 参数 (OPC_UA_MethodCall_C)。

7870_02
00

正在建立连接。增补信息，请参见 NamespaceStatusList 参数。

B880_01
00

执行内部系统功能时出错。静态变量 s_OPC_UA_Connect_Instance.Status 包含特定的错误代码。

B880_02
00

执行内部系统功能时出错。静态变量 s_OPC_UA_ NamespaceGetIndexList_Instance.Status 包含特

定的错误代码。

B880_03
00

执行内部系统功能时出错。

• OPC_UA_ReadList_C：静态变量 s_OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance.Status 包含特定的错

误代码。

• OPC_UA_WriteList_C：静态变量 s_OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance.Status 包含特定的错

误代码。 
• OPC_UA_MethodCall_C：静态变量 s_OPC_UA_MethodGetHandleList_Instance.Status 包含特

定的错误代码。

指令
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错误代码

(16#...)
说明

B880_04
00

执行内部系统功能时出错。

• OPC_UA_ReadList_C：静态变量 s_OPC_UA_ReadList_Instance.Status 包含特定的错误代码。

• OPC_UA_WriteList_C：静态变量 s_OPC_UA_WriteList_Instance.Status 包含特定的错误代码。 
• OPC_UA_MethodCall_C：静态变量 s_OPC_UA_MethodCall_Instance.Status 包含特定的错误代

码。

B880_05
00

执行内部系统功能时出错。

• OPC_UA_ReadList_C：静态变量 s_OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance.Status 包含特定

的错误代码。

• OPC_UA_WriteList_C：静态变量 s_OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance.Status 包含特定

的错误代码。 
• OPC_UA_MethodCall_C：静态变量 s_OPC_UA_MethodReleaseHandleList_Instance.Status 包

含特定的错误代码。

B880_06
00

执行内部系统功能时出错。静态变量 s_OPC_UA_Disconnect_Instance.Status 包含特定的错误代码。

B880_07
00

执行内部系统功能时出错。静态变量 s_OPC_UA_ConnectionGetStatus_Instance.Status 包含特定

的错误代码。

有关 OPC UA 紧凑指令的实用信息 (S7-1500)

建立和终止会话

如果要使用在“SessionConnectInfo”输入参数中指定的属性与 OPC UA 服务器建立会话，请将

“MaintainSession”参数设置为 TRUE。之后，紧凑指令将调用所需的指令建立和保持会话。

“MaintainSession”参数的值为 TRUE 时，此紧凑指令将继续保持该会话，同时可启动其它作

业。如果要终止会话，请将“MaintainSession”参数设置为 FALSE。 
如果要执行多个作业，可以通过使用“MaintainSession”参数保持会话来节省 CPU 资源：无需

针对每个作业建立和终止与服务器的会话，而是保持会话，从而更快地执行作业。

如果在不执行所请求作业的情况下建立或终止会话时发生错误，则不会设置“Error”输出参数。

这意味着在设置“MaintainSession”时应监视“Status”输出参数，以识别建立或终止会话时出

现的问题。

请求读取/写入操作或方法调用

无论“MaintainSession”参数的值如何，系统都会在“REQ”输入参数中有上升沿时激活作业。

指令
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如果会话已经存在（“MaintainSession”= TRUE），则将立即启动读取/写入进程或方法调用。

如果会话尚不存在，则该紧凑指令将尝试建立一个会话，然后启动读取/写入进程或方法调用。

如果发生错误，则会话将关闭。

通过读取变量的错误代码监视状态列表

多个内部调用指令成功完成后，紧凑指令将检查该内部指令的状态列表。

• 如果状态列表为空，则输出参数“Status”中包含一条信息 (16#38xx_xxxx)。
• 如果状态列表不为空，则该紧凑指令将检查所有的列表元素。如果发现某个错误代码，则

检查停止同时输出参数“Status”中包含一条警告消息 (16#78xx_xxxx)。此时，需检查该紧

凑指令中背景数据块的静态变量 s_StatusList_CurrentElement。该值为状态列表数组包含

第一个错误代码的元素编号。

OPC UA 紧凑指令与其它 OPC UA 指令之间的交互

从 OPC UA 紧凑指令获取的连接句柄和节点句柄也可用于其它 OPC UA 指令。例如，可以调用

“OPC UA-ReadList_C”指令来获取连接句柄和节点句柄。可以使用该连接句柄（以静态变量形

式提供）和节点句柄来调用“OPC_UA_WriteList”指令；无需调用其它 OPC UA 指令来建立连

接并获取节点句柄。

此概念基于以下事实，即句柄不是来自指令，而是由 CPU 的固件提供的。因此，只要句柄在 
CPU 中可用，OPC UA 指令就可以共同使用这些句柄。

但 OPC UA 紧凑指令的连接句柄无法调用 OPC UA 指令，终止数据交换。此时，如果使用紧

凑指令，则在处理作业和关闭会话将出错。如果使用紧凑指令建立会话，则需使用相同的紧

凑指令实例关闭该会话。

“OPC_UA_Connect”指令不能用于建立会话，而且该会话也不能使用 OPC UA 紧凑指令进行

操作。

连接中断时重新连接

“MaintainSession”参数的值为 TRUE 时，紧凑指令将尝试保持与服务器的连接。指令按如下

方式检查连接：监视在内部调用指令时是否将“Error”参数设置为 TRUE。否则，紧凑指令将

假定连接仍然存在。

如果内部调用指令的错误代码指示存在连接错误或服务器故障，需要断开连接后重新建立，

则紧凑指令不显示任何错误。如果节点句柄可用，该句柄将首先调用

“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”。然后，调用“OPC_UA_Disconnect”。连接终止后，紧凑

指令将在下次使用“MaintainSesion”= TRUE 进行调用时尝试重新建立连接。

指令
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如果执行未经“REQ”输入请求的作业时出错，则系统不置位紧凑指令的“Error”输出参数。这

意味着必须监视“Status”输出参数，以识别建立会话时出现的问题。

如果紧凑应用程序在尝试建立会话时出错（“Status”的值为 16#3870_0100 或 
16#3870_0200），且“MaintainSession”参数的值为 TRUE，则该紧凑指令将在 30 秒钟的延

时时间后尝试重新建立会话。延时激活时，“Status”参数的值始终为 16#3870_0600。将

“MaintainSession”参数设置为 FALSE 时，可取消延时。此时，该指令将立即尝试重新建立会

话。

准备数据交换 (S7-1500)

OPC_UA_Connect：创建连接

有效性

“OPC_UA_Connect”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及更高版本。

说明

“OPC_UA_Connect”指令用于与 OPC UA 服务器建立连接。 
下图显示了该指令在编辑器 (FBD) 中的图标。

在上图中，尚未包含该指令的参数。

该指令可用于准备 OPC UA 服务器与 OPC UA 客户端间的数据交换；有关 ① 的说明，请见

下图：

该指令将返回的一个连接句柄（数值引用），将使用以下指令引用该连接。

指令
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① 准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令（根据应用程序，重复调用指令）

③ 完成读取或写入操作后释放资源的指令 

“OPC_UA_Connect”的参数

参数 区域中的声明 数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发指令的

执行。

ServerEndpointUrl InOut VARIANT 指向 STRING 或 WSTRING 类型的变量

且带 OPC UA 服务器地址 (URL) 的指

针。支持 IPv4 地址以及 FQDN（完全

限定域名），前提是已在 CPU 属性中

组态了 DNS 服务器。 
SessionConnectInfo InOut VARIANT 指向“OPC_UA_SessionConnectInfo 

(页 5522)”系统数据类型的变量中的

连接描述的指针。 
Timeout Input TIME 连接建立的 大时间（单位为毫

秒）。 
“Timeout”参数用于定义客户端发送

到服务器的下位 OPC UA 服务请求的

服务超时时间。 
由于较少的值无意义，因此需将小于 
100 ms 超时时间或负值设置为 100 
ms。 

Done Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令的执行中止、尚未完成或

尚未开始

• 1：指令的执行已完成且未出错

指令
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参数 区域中的声明 数据类型 含义

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“状态”参

数。

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状态对

应的错误编号”。

ConnectionHdl Output DWORD 已建立连接的唯一标识符。 
其它 OPC UA 指令需要将该句柄用作

输入参数。

状态对应的错误编号

“Status”参数将提供指令执行过程中所发生错误的相关信息。

下表列出了各错误代码的具体说明：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 指令已成功完成。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次

调用，表示未开始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5377



错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内

存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC 
UA 服务器共用存储区，应

降低服务器的存储区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 
变量。

• 减少当前连接到服务器

的 OPC UA 客户端的数

量。

• 设置更少的订阅。

• 常规：减少已注册 OPC 
UA 元素的数量。可通过 
OPC UA 服务器诊断工具

（如，Unified 
Automation 公司的 
UaExpert），确保不存

在无效会话和订阅。作

为对策，可在客户端选

择相应的超时时间（订

阅超时时间 <= 会话超时

时间）。

8005_0000 OpcUa_BadCommunicationError 连接超时。

可能的原因： 
• 服务器地址 

(ServerEndpointURL) 不
正确或不完整。

• 在建立连接的过程中，

服务器无法接受客户端

发送的缓冲区大小。

补救措施：

• 检查并更正 
ServerEndpointURL

• 检查所允许的缓冲区大

小。S7-1500 CPU 的客

户端可提供 8192 字节大

小。服务器需接受该值。
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接

速度过慢。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

• 在建立连接的过程中，

服务器可能不会接受客

户端发送的缓冲区大小。

补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 
URL。

• 增加 OPC_UA_Connect 
指令的超时时间。 

• 检查所允许的缓冲区大

小。S7-1500 CPU 的客

户端可提供 8192 字节大

小。服务器需支持该值。

803D_0000 OpcUa_BadNotSupported 可能的原因：

• 服务器地址 
(ServerEndpointURL) 不
正确或不完整。

• 服务器不支持所请求的

操作。

8054_0000 OpcUa_BadSecurityModeInsufficient 服务器设置了较高的信息安

全要求（安全策略）。

可能的补救措施：

• 连接服务器时使用较高

的安全设置。

8055_0000 OpcUa_BadSecurityPolicyRejected 服务器不支持所请求的安全

策略或传输规约

8056_0000 BadTooManySessions 服务器已达到 大会话数

量。
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

8081_0000 BadTcpNotEnoughResources 该客户端建立连接时所需的

连接资源已耗尽。

可能的补救措施：

• 如果连接开始建立时即

终止，则需降低频率。 
B080_0100 Simatic_BadType_VariantInput1 参数“ServerEndpointUrl”的

数据类型不正确。

B080_0200 Simatic_BadType_VariantInput2 参数“SessionConnectInfo”
的数据类型不正确。

B080_2200 Simatic_BadValue_VariantInput2 变量“SessionConnectInfo”
的值不正确。

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。

解决方法：在 CPU 属性

（“OPC UA > 客户端区

域”(OPC UA > Client area)）
中，激活 OPC UA 客户端。

B080_C500 Simatic_NothingToDo 在初始化客户端时出错

B080_C600 Simatic_ClientNotAvailable 在初始化客户端时出错

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客

户端指令数量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型

客户端指令数量，请参

见“

AUTOHOTSPOT”
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

建立和终止连接的说明

如果有错误消息指示资源不足，则可以使用连接诊断确定当前为“OPC UA 客户端/服务器通

信”服务分配的连接资源。在其中可以看到仍可用的资源数。

OPC UA 客户端/服务器通信是基于 TCP 协议进行的。请注意，即使连接已经终止，由于 TCP 
协议的限制，连接资源仍会在连接终止期间处于占用状态并持续一段特定的等待时间。在建

立高效连接之前，将先为 OPC UA 建立连接，以确定与所需连接伙伴 (Discovery) 的连接端点。 
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建议：如果所需连接数接近可用连接资源数的限制，则应延长建立 OPC UA 连接的时间段。

如果以较短的时间间隔设置 CPU OPC UA 连接，则可能会出现资源不足的情况。

下图显示了如何基于相应的等待时间和产生的资源分配情况建立和终止连接。 
另请参见“AUTOHOTSPOT”

下文中将介绍如何使用该指令

在以下章节中，将介绍如何在程序中使用“OPC_UA_Connect”指令，与 OPC UA 服务器进行

数据交换。

要求

以下说明假定：

• 已创建了一个客户端接口，参见“AUTOHOTSPOT”。
• 在该客户端接口的属性中，已组态了一个与 OPC UA 服务器的连接。

组态安全连接

使用“OPC_UA_Connect”指令，虽然可以与 OPC UA 服务器建立非安全连接，但通常要求建

立安全连接。

如何使用客户端接口？

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择作为客户端的 CPU。
2. 将新函数块添加到“程序块”(Program blocks) 文件夹中。

在该示例中，函数块名为“ReadFromProductionline”。
所用语言：SCL。

3. 使用拖放功能，将“OPC_UA_Connect”指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 客户
端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA Client) 文件夹移到编辑器中。

4. 选择该调用，作为多重实例。
STEP 7 将创建一个该指令的实例并命名为 "OPC_UA_Connect_Instance"。

5. 在“OPC_UA_Connect_Instance”指令中，单击图标“开始组态”(Start configuration)。

STEP 7 随即在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。 
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6. 在“选择 OPC UA 连接的客户端接口”(Select client interface for OPC UA connection) 中，选
择该指令将使用的客户端接口。
在本示例中，客户端接口名为“Productionline”。

STEP 7 将自动为该指令的参数提供为客户端接口所组态的值。

7. 单击“块参数”(Block parameters)，并手动将变量分配给其它的参数（REQ、Busy、Done、
Error、Status）。
STEP 7 将所选择的变量添加到函数调用中。

调用指令

在以下源代码中，显示了如何使用“OPC_UA_Connect”指令建立与 OPC UA 服务器的连接。

有关完整的程序，请参见“OPC UA 客户端的示例程序 (页 5554)”部分。

该示例程序由 CASE 指令分为多个程序段（示例），并使用 #State  变量控制需执行的程序段。
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在第一个程序段中，将建立一条连接：

SCL
1:  // case 1, connect to server
IF #Busy = FALSE THEN
    #Req := TRUE;
ELSE
    #Req := FALSE;
END_IF;
#OPC_UA_Connect_Instance(REQ := #Req,
          ServerEndpointUrl := "Productionline_Configuration".Connection.ServerEndpointUrl,
          SessionConnectInfo := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo,
          Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
          ConnectionHdl => "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
          Done => #Done,
          Busy => #Busy,
          Error => #Error,
          Status => #Status);
IF #Done = TRUE THEN
    #State := #State + 1;
END_IF;
IF #Error = TRUE THEN
// Did we get a connection handle?
    IF "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl <> 0 THEN
    // We have to release all resources in the server and disconnect
    #State := 100;
    //In case 100, to set REG of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    ELSE
    #State := 99;
    END_IF;
#Mem_Status := #Status;
// set parameter REQ of OPC_UA_Connect to FALSE
#OPC_UA_Connect_Instance(ServerEndpointUrl := 
"Productionline_Configuration".Connection.ServerEndpointUrl,
          SessionConnectInfo := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo,
          REQ := FALSE,
          ConnectionHdl => "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
          Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout);
END_IF;

   基于以下原因，该示例程序将调用“OPC_UA_Connect”指令：

• 与 OPC UA 服务器建立连接。

• 如果出错，则参数 REQ 的值将设置为“FALSE”。

异步执行

“OPC_UA_Connect”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。
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有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令调用说明

该程序段用于与组态客户端接口时输入的 OPC UA 服务器建立连接。

在程序开始时，变量“#State”的值为“1”。
如果“OPC_UA_Connect”指令未执行，则 #Busy  为 FALSE。因此，#Req  将设置为 TRUE。这

将启动指令的执行过程。在下一周期中，#Req  为 FALSE。
如果输出参数“Done”为 TRUE，则连接应已建立。如果状态为成功，则 #State 变量的值递增 
1。这表示，下一个周期中将执行下一个程序段（2：），请参见

“OPC_UA_NamespaceGetIndexList：读取命名空间索引 (页 5385)”。如果状态为成功，还将

通过“ConnectionHdl”输出参数指示已建立连接的数值参考。

如果发生错误，则“Error”输出参数的值为 TRUE.
• 如果出错时返回一个连接句柄，则需释放服务器中的资源。为此，向 #State 变量分配值 

100。 
• 如果出错时未返回连接句柄，则 #State 变量的值为 99。 
程序段 99 和 100 为系统预留，用于错误处理。

参见

读取 PLC 变量的程序示例 (页 5559)
OPC_UA_TranslatePathList：确定当前 NodeId (页 5408)
西门子错误代码 (页 5532)
客户端程序中的 OPC UA 指令 (页 5358)

编程建议：监视连接。 (S7-1500)

有关监视连接的建议

建议定期监视通过指令“OPC_UA_Connect”创建的连接，以便能够针对连接中断作出具体响

应，并能够在出错的情况下立即建立新连接。 
以下针对 S7-1500 CPU 的 OPC UA 客户端的 S7 用户块说明介绍了集成连接监视的方法。

SIMATIC S7-1500 的 OPC UA 客户端的 S7 用户块  (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109762770)
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自 CPU 固件版本 V2.8 起做出的更改

通过 OPC UA，连接句柄会引用连接。自固件版本 2.8 起，必须在连接出现故障或连接中断

时调用“OPC_UA_Disconnect”指令来明确释放相关连接句柄。连接句柄在释放前不可使用；

连接句柄无效。 
释放连接句柄后，CPU 可为新连接 (OPC_UA_Connect) 重新使用此连接句柄。  

参见

OPC_UA_ConnectionGetStatus：读取连接状态 (页 5479)

OPC_UA_NamespaceGetIndexList：读取命名空间索引 (S7-1500)

有效性

“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及更

高版本。

说明

“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令用于请求 OPC UA 服务器中命名空间的当前索引。 
下图显示了该指令在编辑器 (FBD) 中的图标。

在上图中，尚未包含该指令的参数。

指令“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”用于准备与 OPC UA 服务器的数据交换，请参见下图

中的 ①。
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要读取或写入 PLC 变量或者调用一个方法，需要确定该 PLC 变量所在命名空间的索引。该索

引是 OPC UA 服务器地址空间中此 PLC 变量地址的一部分 (NodeId)。
该指令将返回一个包含 OPC UA 服务器命名空间索引的列表。 
使用“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令发送读取和写入作业时，需要使用该列表请求 
NodeID。

① 准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令

③ 完成读取或写入操作后释放资源的指令 

“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”的参数 

表格 4-75 “OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令的参数 

参数 区域中的声明 数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发指令的执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符。

可使用指令“OPC_UA_Connect：创建连

接 (页 5375)”获取句柄。

NamespaceUrisCou
nt

Input UINT NamespaceUris 参数中的命名空间数目

NamespaceUris InOut VARIANT 指向 STRING 或 WSTRING 类型的数组的指

针。

该数组中包含待请求索引的各个命名空间

的 URIs。
Timeout Input TIME 指令执行的 长时间（单位为毫秒）。

另请参见“OPC_UA_Connect：创建连接 
(页 5375)”中该参数的具体说明。
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参数 区域中的声明 数据类型 含义

StatusList InOut VARIANT 指向 DWORD 类型数组的指针（可选）。

该数组中包含各个命名空间的错误代码。

对于各个命名空间，系统指定是否可找到

相应索引。

NamespaceIndexes InOut VARIANT 指向 UINT 类型的数组的指针。

该数组包含从 OPC UA 服务器请求的各个

命名空间的索引。

Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完成或尚未

开始

• 1：指令的执行已完成且未出错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“状态”参数。

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状态对应的

错误编号”

状态对应的错误编号

“Status”参数将提供指令执行过程中所发生错误的相关信息。

下表汇总了该指令的错误代码：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 指令已成功完成。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次

调用，表示未开始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内

存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC 
UA 服务器共用存储区，应

降低服务器的存储区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 
变量。

• 减少当前连接到服务器

的 OPC UA 客户端的数

量。

• 设置更少的订阅。

8009_0000 OpcUa_BadUnknownResponse 服务器未响应预期的命名空

间数组元素数

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接

速度过慢（容量不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 
URL

• 增加超时设置（为函数

块 OPC_UA_Connect 的
超时参数设置更大的

值）。 
800D_0000 OpcUa_BadServerNotConnected 服务器未连接或者连接句柄

错误或无效。

800F_0000 OpcUa_BadNothingToDo NamespaceUrisCount 等于 
0
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperations 已超出每个连接可同时调用

的

“OPC_UA_NamespaceGetIn
dexList”指令数量 (> 1)，请

参见： 
AUTOHOTSPOT

809E_0000 OpcUa_BadDataUnavailable 命名空间索引当前不可用。

80AE_0000 BadConnectionClosed 与相应 ConnectionHdl 的连

接处于“ShutDown”状态

（连接终止）。连接/会话无

法自动“重新激活”。可能

的原因：会话已从服务器上

删除，例如由于重启或超时

等原因。

在这种情况下，必须通过指

令“OPC_UA_Disconnect”明
确关闭连接并再次释放连接

资源。在用户程序中，必须

复位已对此连接无效的 
ConnectionHdl。 
随后必须与服务器建立新的

连接（参见指令

“OPC_UA_Connect”）。

80AF_0000 BadInvalidState 与相应 ConnectionHdl 的连

接处于“ConnectinError”状
态（临时连接错误，连接中

断）。CPU 尝试“重新激

活”连接。如果在设定的超

时间隔 (OPC UA Session 
Timeout) 内未成功激活连

接，连接会进入“Shutdown”
状态。状态转换要求：CPU 
可访问 OPC UA 服务器以检

查会话是否仍处于活动状

态。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5389



错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

A000_0105 PLCopenUA_Bad_ConnectionInvalidH
dl

连接句柄 (ConnectionHdl) 
无效/未知。 
参见

“OPC_UA_ConnectionGetS
tatus：读取连接状态 
(页 5479)”

B080_0100 Simatic_BadType_VariantInput1 参数“NamenspaceUris”的数

据类型不正确。

B080_0200 Simatic_BadType_VariantInput2 参数“StatusList”的数据类型

不正确。

B080_0300 Simatic_BadType_VariantInput3 参数“NamenspaceIndexes”
的数据类型不正确。

B080_1100 Simatic_ArrayElements_TooMany NamespaceUrisCount > 
MAX_ELEMENTS_NAMESP
ACES

B080_3100 BadNumElements_VariantInput1 NamespaceUrisCount >
“NamespaceUris”参数的数

组元素数量。

B080_3200 BadNumElements_VariantInput2 NamespaceUrisCount >
“StatusList”参数的数组元素

数量。

B080_3300 BadNumElements_VariantInput3 NamespaceUrisCount >
“NamespaceIndexes”参数

的数组元素数量。

B080_C500 Simatic_NothingToDo 不执行任何操作：指令正在

使用未包含任何元素（命名

空间）的列表。

C080_C300 Simatic_InsufficientResources 已超出可同时使用的 大客

户端指令数量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型客

户端指令数量，请参见

“AUTOHOTSPOT”
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。
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“StatusList”的错误编号

该参数包含各个命名空间的错误代码。

下表列出了各错误代码的具体说明：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 命名空间已找到。

命名空间索引已输入到参数

“NamespaceIndexes”指向的数组中。

806F_0000 OpcUA_BadNoMatch 命名空间未找到。

更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

下文中将介绍如何使用该指令

此部分根据程序示例介绍指令“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”在与 OPC UA 服务器交换数

据的程序中的使用方法。

要求

以下说明假定：

• 已创建了一个客户端接口，参见“AUTOHOTSPOT”。
• 在该客户端接口的属性中，已组态了一个与 OPC UA 服务器的连接，参见

“AUTOHOTSPOT”。
此外，使用“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令必须满足以下要求：

• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

通过调用指令“OPC_UA_Connect：创建连接 (页 5375)”，获取连接句柄。

指令的功能

对于数据交换，用户需要命名空间的索引，其中包含要使用程序读取或写入的变量。

还需要包含用于调用方法的方法的命名空间的当前索引。

通过 OPC UA 服务器，基于 OPC UA 规范添加新的命名空间或忽略命名空间时，命名空间与

关联索引之间的分配不固定并且可更改。 
因此，在使用“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令获得节点句柄时，需要从 OPC UA 服务器请

求获得当前的索引。为此，可使用指令“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”。

指令
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指令会返回哪些信息？

该指令返回以下信息：

• 各个命名空间的索引的列表（“NamespaceIndexes”参数）。索引顺序对应于

“NamespaceUris”参数中的命名空间的顺序。

• 错误消息列表（“StatusList”参数）。

此列表中的每条错误消息与“NamespaceUris”参数中的对应命名空间相关。 
对于各个命名空间，可检查是否可以成功返回相应命名空间的索引。

使用 UaExpert 确定命名空间及其索引

要使用该指令，必需确定该命名空间的 URI（统一资源标识符）。通过 UaExpert，可确定命

名空间的 URI 以及命名空间的索引，如以下示例所示：

如何使用客户端接口？

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择作为客户端的 CPU。
2. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择将包含客户端指令的函数块。

在该示例中，函数块名为“ReadFromProductionline”。
选择的语言：SCL

3. 使用拖放功能将“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 
客户端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA Client) 文件夹移到编辑器。

4. 选择该调用，作为多重实例。
STEP 7 创建该指令的实例并将其命名为“OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance”。

5. 在“OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance”指令中，单击图标“开始组态”(Start 
configuration)。
STEP 7 随即在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。 

6. 在“选择用于 OPC UA 接口的客户端接口”(Select client interface for OPC UA interface) 下，选
择要为指令使用的客户端接口。
在该示例中，客户端接口名为“Productionline”，请参见“AUTOHOTSPOT”。
STEP 7 现在将自动为指令参数提供已为客户端接口组态的值。

7. 单击“块参数”(Block parameters)，然后将变量手动分配给剩余参数 REQ、Busy、Done、
Error、Status。
STEP 7 会将所选变量添加到函数调用中。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5392 编程和操作手册, 11/2022



调用指令

以下源代码显示了如何使用“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令请求 OPC UA 服务器当前

使用的命名空间的索引。

有关完整的程序，请参见“读取 PLC 变量的程序示例 (页 5559)”部分。

示例程序由 CASE 指令分为多个程序段（实例）。 
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在第二个程序段中，请求了命名空间的索引：

SCL
2:  // case 2, get index for namespace
 
IF #Busy = FALSE THEN
    #Req := TRUE;
ELSE
    #Req := FALSE;
END_IF;
#OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance(NamespaceUris := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceURIs,
          ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
          NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
          StatusList := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList,
          NamespaceUrisCount := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
          Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
          REQ := #Req,
          Done => #Done,
          Busy => #Busy,
          Error => #Error,
          Status => #Status);
IF #Done = TRUE THEN
    IF "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList[0] = 0 THEN
        #State := #State + 1;
    ELSE
        #State := 100;
        #Mem_Status := #Status;
        #Output_Error_Message := WString#'Error at NamespaceGetIndexList';
    END_IF;
END_IF;
IF #Error = TRUE THEN
    #State := 100;
    //In case 100, to set REG of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    #Mem_Status := #Status;
    #OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance(NamespaceUris := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceURIs,
          StatusList := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList,
          NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
          REQ := FALSE);
END_IF;

基于以下原因，该示例程序将调用“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令：

• 请求命名空间的索引。

• 如果发生错误，参数 REQ 的值将设为 FALSE。

指令
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异步执行

“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令调用说明

上图所示为示例 2。此部分程序请求了命名空间的索引。

如果 #State 变量为 2，则示例 2 已执行。

如果“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”指令未执行，Busy 为 FALSE，“#Req”变量会设为 
TRUE。这将启动指令的执行过程。下一周期中，#Req 为 FALSE。
如果输出参数“Error”为 TRUE，指令执行过程中会出错。这会将 #State 变量的值设为 100。该

实例将保留以接受故障排除。

如果输出参数“Done”为 TRUE，说明指令执行成功。如果状态为成功，则“State”变量的值将

递增 1。这意味着将在下一周期执行下一程序段（示例 3 - 获取读写访问的句柄）。 
有关示例 3 的信息，请参见“OPC_UA_NodeGetHandleList：获取用于读写访问的句柄 
(页 5395)”。

说明

执行指令

可能该指令已成功执行（“Error”参数未置 1，“Done”参数已置 1），但无法返回特定命名空

间的索引。

因此，示例中通过检查确定是否已找到要查询的命名空间的索引。如果已找到索引，参数

“StatusList”指向的数组的第一个元素包含数值 0。

参见

OPC_UA_TranslatePathList：确定当前 NodeId (页 5408)

OPC_UA_NodeGetHandleList：获取用于读写访问的句柄 (S7-1500)

有效性

“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及更高版

本。

指令
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说明

用户可使用“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令在 OPC UA 服务器上注册 PLC 变量。

下图显示了该指令在编辑器 (FBD) 中的图标。

在上图中，尚未包含该指令的参数。

指令 "OPC_UA_NodeGetHandleList" 用于准备与 OPC UA 服务器的数据交换，请参见下图中的 
①：

使用该指令在要进行读取或写入的服务器上注册 PLC 变量。 
此步骤可优化通过指令“OPC_UA_ReadList”和“OPC_UA_WriteList”进行的后续访问。

指令返回一个包含已注册 PLC 变量的数值参考（句柄）的列表。

① 准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令

③ 完成读取或写入操作后释放资源的指令

指令
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“OPC_UA_NodeGetHandleList”的参数 

表格 4-76 “OPC_UA_NodeGetHandleList”指令的参数 

参数 区域中的

声明

数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发指令的执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符。 
可使用指令“AUTOHOTSPOT”获取句柄。

NodeIDCount Input UINT NodeIDs 参数中元素的数目

NodeIDs InOut VARIANT 指向包含 AUTOHOTSPOT 类型元素的数组

的指针。

该数组包含由 OPC UA 服务器为其提供数

值参考（句柄）的变量的 NodeIds（请参

见上文中的“块的功能”）。

Timeout Input TIME 指令执行的 长时间（单位为毫秒）。

另请参见“AUTOHOTSPOT”中对该参数的具

体说明。

NamespaceIndexCount Input UINT “NamespaceIndexes”参数中元素的数量。

NamespaceIndexes InOut VARIANT 指向 UINT 类型的数组的指针。

如果 NamespaceIndexCount  参数  
(NamespaceIndexCount = 0). 中没有任何

元素，则不需要此参数。

该数组用于为 NodeIDs 参数中的命名空间

索引分配新的索引。

示例： 
如果 NamespaceIndexes[4] 的值为 10，
则“NodeIDs”参数中之前命名空间索引为 4 
的所有 NodeID 都会分配有命名空间索引 
10。
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参数 区域中的

声明

数据类型 含义

NodeStatusList InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。

该数组包含各变量 NodeIds 的错误代码；

请参见下文的“NodeStatusList 的错误编

号”。

它指定是否可将句柄分配给每个 NodeId。
该函数块可能已成功执行（Error 参数未设

置），但无法找到特定 NodeId（变量）的

句柄。

NodeId 由一个命名空间索引、一个变量名

（标识符）和一个标识符类型组成。请参

见 OPC_UA_NodeID。
NodeHdls InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。

该数组包含从 OPC UA 服务器请求的各个 
NodeIds 的句柄（请参见上文中的“块的

功能”）。

Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完成或尚未

开始

• 1：指令的执行已完成且未出错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“Status”参数。

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状态对应的

错误编号”

状态对应的错误编号

“Status”参数将提供指令执行过程中所发生错误的相关信息。

指令
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下表汇总了该指令的错误代码：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 指令已成功完成。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次调用，表示

未开始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器共

用存储区，应降低服务器的存储区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 变量。

• 减少当前连接到服务器的 OPC UA 客
户端的数量。

• 设置更少的订阅。

8009_0000 OpcUa_BadUnknownRespo
nse

服务器发送的响应无法识别。

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接速度过慢

（容量不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 URL
• 增加超时设置（为函数块 

OPC_UA_Connect 的超时参数设置更

大的值）。 
800D_0000 OpcUa_BadServerNotConn

ected
服务器未连接或者连接句柄错误或无效。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperat
ions

已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令数

量 (> 1)，请参见：AUTOHOTSPOT
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

8033_0000 OpcUa_BadNodeIdInvalid 节点的语法无效。

8034_0000 OpcUa_BadNodeIdUnknow
n

节点 ID (NodeId) 是指不存在于服务器地

址空间中的节点。

80AE_0000 BadConnectionClosed 与相应 ConnectionHdl 的连接处于

“ShutDown”状态（连接终止）。连接/会
话无法自动“重新激活”。可能的原

因：会话已从服务器上删除，例如由于

重启或超时等原因。

在这种情况下，必须通过指令

“OPC_UA_Disconnect”明确关闭连接并

再次释放连接资源。在用户程序中，必

须复位已对此连接无效的 
ConnectionHdl。 
随后必须与服务器建立新的连接（参见

指令“OPC_UA_Connect”）。

80AF_0000 BadInvalidState 与相应 ConnectionHdl 的连接处于

“ConnectinError”状态（临时连接错误，

连接中断）。CPU 尝试“重新激活”连

接。如果在设定的超时间隔 (OPC UA 
Session Timeout) 内未成功激活连接，

连接会进入“Shutdown”状态。状态转换

要求：CPU 可访问 OPC UA 服务器以检查

会话是否仍处于活动状态。 
B080_0100 Simatic_BadType_VariantIn

put1
参数“NodeIDs”的数据类型不正确。

B080_0200 Simatic_BadType_VariantIn
put2

参数“NamenspaceIndexes”的数据类型

不正确。

B080_0300 Simatic_BadType_VariantIn
put3

参数“NodeStatusList”的数据类型不正

确。

B080_0400 Simatic_BadType_VariantIn
put4

参数“NodeHdls”的数据类型不正确。

B080_1100 Simatic_ArrayElements_Too
Many

NodeIDCount > 
MAX_ELEMENTS_NODELIST

指令
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

B080_3100 BadNumElements_VariantI
nput1
 

NodeIDCount >“NodeIDs”参数的数组元

素数量。

B080_3200 BadNumElements_VariantI
nput2

NamespaceIndexCount > 
“NamespaceIndexes”参数的数组元素数

量.
B080_3300 BadNumElements_VariantI

nput3
NodeIDCount >“NodeStatusList”参数的

数组元素数量。

B080_3400 BadNumElements_VariantI
nput4

NodeIDCount >“NodeHdls”参数的数组

元素数量。

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。

B080_C500 Simatic_NothingToDo 不执行任何操作：指令正在使用未包含

任何元素的列表。

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客户端指令数

量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型客户端指令数

量，请参见“AUTOHOTSPOT”
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

“NodeStatusList”的错误编号

“NodeStatusList”参数包含各个 NodeId（变量）的错误代码。

下表列出了各错误代码的具体说明：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good PLC 变量 (NodeId) 已找到。

变量 Handle 输入到了参数“NodeHdls”
指向的 Array 中。

8033_0000 OpcUa_BadNodeIdInvalid NodeId 的语法错误。

8034_0000 OpcUa_BadNodeIdUnknown NodeId 是指 OPC UA 服务器上不存在

的节点（变量）。

指令
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

A000_0309 PLCopenUA_Bad_OutOfHandle
s

NodeId 未注册，因为已达到了 大节

点数 
(PLCOPEN_MAXREGISTEREDNODES)
。

更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

下文中将介绍如何使用该指令

此部分根据程序示例介绍指令“OPC_UA_NodeGetHandleList”在与 OPC UA 服务器交换数据的

程序中的使用方法。

要求

以下说明假定：

• 已创建了一个客户端接口，参见“AUTOHOTSPOT”。
• 在该客户端接口的属性中，已组态了一个与 OPC UA 服务器的连接，参见

“AUTOHOTSPOT”。
此外，使用“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令必须满足以下要求：

• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

通过指令“AUTOHOTSPOT”，可获取连接句柄。

• 已找到要通过客户端读取或写入的变量所在的命名空间的索引。

用户可从 AUTOHOTSPOT 指令获取索引。

指令的功能

为了优化变量访问，OPC UA 为重复访问提供“RegisterNodes”服务。 
服务器可使用该服务准备对变量的优化访问。“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令可隐式调

用该服务，使服务器准备好进行优化访问（“Registered Read/Write”采用 OPC UA 语言）。 
利用此方法，可通过调用“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令从 OPC UA 服务器获取数值参考

（句柄）。将这些句柄与“OPC_UA_ReadList”或“OPC_UA_WriteList”指令配合使用，相当于通

过“Registered Read/Write”进行优化访问。

指令
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需要哪些信息？

该指令需要以下信息来请求数值参考（句柄）：

• 要读取或设置的变量的列表（有关“NodeIDs”参数，请参见系统数据类型

“AUTOHOTSPOT”）。

该列表含有各个变量的以下信息：

– 变量所在命名空间的索引。

– 变量标识符（变量名）。

– 标识符类型

指令会返回哪些信息？

该指令返回以下信息：

• 用于变量的句柄列表（“NodeHdls”）。

句柄顺序对应于 NodeIDs 参数中的变量顺序。

• 错误消息列表（“NodeStatusList”参数）。 
此表中的每条错误消息都与 NodeIDs 参数中的对应变量相关。 
对于各个变量，用户需要检查 OPC UA 服务器是否能返回句柄。

如何使用客户端接口？

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择作为客户端的 CPU。
2. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择将包含客户端指令的函数块。

在该示例中，函数块名为“ReadFromProductionline”。
选择的语言：SCL。

3. 使用拖放功能将“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 客户
端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA Client) 文件夹移到编辑器。

4. 选择该调用，作为多重实例。
STEP 7 创建该指令的实例并将其命名为“OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance”。

5. 在“OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance”指令中，单击图标“开始组态”(Start 
configuration)。
STEP 7 随即在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。  

6. 在“选择用于 OPC UA 接口的客户端接口”(Select client interface for OPC UA interface) 下，选
择要为指令使用的客户端接口。
在本示例中，选择客户端接口“Productionline”，该接口为示例工厂而创建。

7. 单击“数据访问”(Data access)，然后选择读取列表。
在本示例中：读取列表“ReadListProduct”。 
STEP 7 现在将自动为指令参数提供已为客户端接口组态的值。

8. 单击“块参数”(Block parameters)，然后将变量手动分配给剩余参数 REQ、Busy、Done、
Error、Status。
STEP 7 会将所选变量添加到函数调用中。
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调用指令（首次调用）

有关完整的程序，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

程序示例使用的读取列表“ReadListProduct”包含以下 PLC 变量：

• NewProduct
• ProductNumber
程序从服务器接收这些变量的数值参考（句柄）。 
示例程序由 CASE 指令分为多个程序段（实例）。 
在第三个程序段中，请求了要读取或写入的节点（PLC 变量）的句柄。

SCL
3:  // case 3, get handles for nodes
IF #Busy = FALSE THEN
    #Req := TRUE;
ELSE
    #Req := FALSE;
END_IF;
#OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance(REQ := #Req,
          ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
          NodeIDCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
          NodeIDs := "Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".Nodes,
          Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
          NamespaceIndexCount := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
          NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
          NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
          NodeHdls := "Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls,
          Done => #Done,
          Busy => #Busy,
          Error => #Error,
          Status => #Status);

异步执行

“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令调用说明（首次调用）

上图中的程序部分调用了“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令以请求 PLC 变量的句柄。
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如果指令未执行，#Busy 为 FALSE，因此“#Req”变量会设为值 TRUE。这将启动指令的执行过

程。下一周期中，#Req 为 FALSE。

调用指令（故障排除）

下图所示为对“Done”和“Error”参数的评估。

SCL
IF #Done = TRUE THEN
    IF "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[0] = 0 AND 
"Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[1] = 0
    THEN
          #State := #State + 1;
    ELSE
          #State := 100;
          #Mem_Status := #Status;
          #Output_Error_Message := WString#'Error at NodeGetHandleList';
    END_IF;
END_IF;
IF #Error = TRUE THEN
    #State := 100;
    //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    #OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance(REQ := FALSE,
          ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
          NodeIDCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
          NodeIDs := "Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".Nodes,
          Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
          NamespaceIndexCount := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
          NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
          NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
          NodeHdls := "Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls);
END_IF;

指令调用说明（故障排除）

如果发生错误，输出参数“Error”的值将设为 TRUE。这会将“#State”变量的值设为 100。该实

例将保留以接受故障排除。示例程序还调用了指令“OPC_UA_NodeGetHandleList”，以将 REQ 
参数设为 FALSE。
如果输出参数“Done”为 TRUE，说明指令执行成功。

注：可能该指令已成功执行（“Error”参数未置 1，“Done”参数置 1），但无法返回特定 PLC 变
量的句柄。
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因此，示例程序中通过检查确定是否返回了各 PLC 变量的句柄。

• 如果返回第一个变量的句柄，则“NodeStatusList”参数指向的数组的第一个元素包含值 0。
• 如果返回第二个变量的句柄，则“NodeStatusList”参数指向的数组的第二个元素包含值 0。
如果满足两个条件，输出参数“NodeHdls”指向包含已注册 PLC 变量句柄的有效列表。

“#State”变量的值加 1。这表示将在下一个周期中执行下一个程序段（示例 4）。

有关示例 4 的信息，请参见“OPC_UA_Readlist (页 5425)”。

说明

如果通过 OPC_UA_NodeGetHandleList 在应用程序中注册大量变量，可在 #Done = TRUE 时
将 #State 的值加 1。随后，在使用请求值时应检查各个值是否有效。

提示：编程一般错误处理

为了使上述示例程序（调用指令“error handling”）结构清晰、易于理解，仅查询了两个 PLC 
变量的句柄，并检查是否为每个变量返回了句柄。这种查询类型非常不灵活。 
如果在程序中扫描两个以上的 PLC 变量的句柄，或者编写程序时不考虑 PLC 变量数量，应使

用以下程序代码评估循环中的“NodeStatusList”： 
IF #Done = TRUE THEN
         FOR #i := 0 TO 
UINT_TO_INT("Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListPro
duct".NodeCount) - 1 DO
             IF NOT 
("Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[#i] = 0) 
THEN
                #Output_Error_Message := CONCAT_WSTRING(IN1 := 
WSTRING#'Error at NodeGetHandleList, Index: ',
                         IN2 := INT_TO_WSTRING(#i));
             END_IF;
         END_FOR;
         #State := #State + 1;
END_IF;

参数“NamespacesIndexes”有何用途？

参数“NamespaceIndexes”实现命名空间的索引。

举例来说，从外部列表（例如导出的 OPC UA XML 文件）中读取用户程序中的节点标识符时，

需要实现索引。

这种情况下，必须为列表中的所有标识符输入 OPC UA 服务器当前用于命名空间的索引。 
此外，命名空间的索引可能会更改，因此，每次更改后都需要调整列表。
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自动更改索引

用户可自动实现命名空间的索引：为此，可使用“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令的参数

“NamespaceIndexes”和 "NamespacesIndexCount"。
请按以下步骤操作：

1. 检查哪一命名空间分配给了从列表中读取的 NodeIds。
在本示例中，为 NodeIds 分配的命名空间索引为 0。
在本示例中，NodeIds 位于 Siemens 命名空间“http://www.siemens.com/simatic-s7-opcua”
中。

2. 创建“WString”类型的数组。
在本示例中，数组名为“myNamespaces”。

3. 在 "myNamespaces[0]" 下（也在数组元素 0 中）输入西门子命名空间“http://
www.siemens.com/simatic-s7-opcua”。

4. 为参数“NamespaceUris”提供新数组“myNamespaces”。
指令将在参数“NamespaceIndexes”中提供结果（当前索引）。

5. 为结果创建“UInt”类型的数组。
在本示例中，数组名为“myNamespaceIndexes”。

6. 为参数“NamespaceIndexes”提供新数组“myNamespaceIndexes”。
7. 也将该数组“myNamespaceIndexes”分配给“OPC_UA_NodeGetIndexList”指令的

“NamespacesIndexes”参数。
该指令随后会从“myNamespaceIndexes[0]”中读取西门子命名空间的当前索引并使用该索引

（而不使用原命名空间索引 0）。这样便可实现索引。

8. 将值 1 分配给指令“OPC_UA_NodeGetIndexList”的参数 "NamespacesIndexCount"（本示例中
仅使用一个命名空间）。

以下程序代码显示了该示例的实现过程：

SCL
#OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance(REQ := #Req,
            ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
            NodeIDCount := 2,
            NodeIDs := #TargetNodeIds,
            Timeout := T#6S,
            NamespaceIndexCount := 1,
            NamespaceIndexes := #myNamespaceIndexes,
            NodeStatusList := #NodeStatusList,
            NodeHdls := #NodeHdls,
            Done => #Done,
            Busy => #Busy,
            Error => #Error,
            Status => #Status);

参数“NamespaceIndexes”和“NamespaceIndexCount”为可选参数。

如果不需要进行索引转换，则无需提供“NamespaceIndexes”和“NamespaceIndexCount”参
数。
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直接使用正确的命名空间指定 NodeIds 时不需要进行索引转换，例如使用

“OPC_UA_TranslatePathList”指令确定 NodeIds 时。

参见

OPC_UA_TranslatePathList：确定当前 NodeId (页 5408)
客户端程序中的 OPC UA 指令 (页 5358)
OPC_UA_ConnectionGetStatus：读取连接状态 (页 5479)

OPC_UA_TranslatePathList：确定当前 NodeId (S7-1500)

有效性

“OPC_UA_TranslatePathList”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及更高版本。

说明

使用指令“OPC_UA_TranslatePathList”在 OPC UA 的地址空间中导航（浏览），并确定 OPC 
UA 服务器为该节点使用的节点 ID (NodeId)。 
该指令用于已定义节点 BrowseNames 和路径的用例，但 NodeIds 是未知的，因此各服务器

可能互不相同。

原则上，可参照以下说明：在 NodeId 已知的节点处开始导航。例如，来自“http:\
\opcfoundation.org/UA/”OPC 基金会命名空间的节点是已知的。 
起始节点示例：“Objects”。其它可能的起始节点包括“DeviceSet”或已确定其 NodeId 的服务

器地址空间中使用的信息模型的下层根节点。 
下例中使用的是“Objekts”节点。从该起始节点开始，使用已有的 BrowseNames 在各节点之

间导航，直至 终到达目标节点。在目标节点处，读取寻找节点的 NodeId（“NodeID”属性）。

示例

设备的 OPC UA 服务器会发布符合 Companion 规范 AutoID 的服务器接口。Companion 规
范定义 OPC UA 节点的 BrowseNames。这意味着已知这些节点的 BrowseNames。但并不知

道查询的 OPC UA 服务器为这些节点使用的 NodeIds。在这种情况下，请使用

“OPC_UA_TranslatePathList”指令。
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替代方法

STEP 7 (TIA Portal) 提供“OPC_UA_TranslatePathList”指令的替代方法。可在 STEP 7 中的“属

性树”(Project tree)、<CPU 名称> (<CPU name>)、“OPC UA 通信”(OPC UA communication) 
下创建客户端接口并组态读取、写入或方法列表。STEP 7 随后会自动确定节点的 NodeIds。
但这种替代方法要求用户可在线访问该设备的 OPC UA 服务器，或要求用户使用设备的 OPC 
UA XML 文件。

指令符号

下图显示了该指令在编辑器 (FBD) 中的图标。

在上图中，尚未包含该指令的参数。

OPC_UA_TranslatePathList 用于准备数据交换，请参见下图中的 ①。

为此，应为指令提供浏览路径；指令会返回所请求的节点的 NodeIds。
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① 准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令

③ 完成读取或写入操作后释放资源的指令

“OPC_UA_TranslatePathList”的参数

表格 4-77 “OPC_UA_TranslatePathList”指令的参数

参数 区域中的

声明

数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发指令的执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符。 
可使用指令“AUTOHOTSPOT”获取句柄。

BrowsePathsCount Input UINT BrowsePaths 中的元素数目（ 多 10 个）。

BrowsePaths InOut VARIANT 指向 AUTOHOTSPOT 类型的数组的指针。 
该数组包含要浏览的各个路径。

Timeout Input TIME 指令执行的 长时间（单位为毫秒）。 
另请参见“AUTOHOTSPOT”中该参数的具体说

明。

NamespaceIndexCo
unt

Input UINT NamespaceIndexes 中的元素数目。
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参数 区域中的

声明

数据类型 含义

NamespaceIndexes InOut VARIANT 指向 UINT 类型的数组的指针。

如果 NamespaceIndexCount 为 0，将忽略该

参数。

该数组用于转换在 BrowsePaths 参数中传递的

命名空间索引。

示例：

如果 NamespaceIndexes[4] 包含数值 10，则

会为“BrowsePaths”参数中之前命名空间索引为 
4 的所有 NodeIds 分配命名空间索引 10。

TargetNodeIDs InOut VARIANT 指向 AUTOHOTSPOT 类型的数组的指针。

该数组包含找到的 NodeIds。
TargetStatusList InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。

该数组包含各浏览路径的错误编号。

数组中的第一个元素是指 BrowsePaths 参数中

的第一个元素，以此类推；请参见

“TargetStatusList 的错误编号”。

Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完成或尚未开始

• 1：指令的执行已完成且未出错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“Status”参数。

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状态对应的错误

编号”
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“NamespacesIndexes”参数

用于转换命名空间索引的“NamespaceIndexes”参数是可选参数。

• 如果使用此参数（“NamespaceIndexCount”> 0），则会对参数“BrowsePaths”的命名空间

索引进行转换（转换为引用、BrowseNames 和起始节点）。

• 如果未按下例中的方式使用此参数（“NamespaceIndexCount”= 0），则必须正确设置

“BrowsePaths”中的命名空间索引。这意味着指令“OPC_UA_TranslatePathList”不会评估

“NamespaceIndexes"”参数。如果在下一步中调用“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令，

则也不得转换命名空间索引，因为这些索引是 新的。因此，将指令

“OPC_UA_NodeGetHandleList”的“NamespaceIndexCount”参数设为 0。随后便不需要提

供“NamespaceIndexes”参数。 

状态对应的错误编号

“Status”参数将提供指令执行过程中所发生错误的相关信息。

下表汇总了该指令的错误代码：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 指令已成功完成。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次调

用，表示未开始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

8002_0000 OpcUa_BadInternalError 函数块中的内部编程错误导致发

生错误。 
请联系支持人员。

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC UA 
服务器共用存储区，应降低服务

器的存储区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 变量

• 减少当前连接到服务器的 
OPC UA 客户端的数量

• 设置更少的订阅
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

8009_0000 OpcUa_BadUnknownResponse 服务器未响应预期的结果数

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接速度

过慢（容量不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 URL
• 增加超时设置（为函数块 

OPC_UA_Connect 的超时参

数设置更大的值）。 
800D_0000 OpcUa_BadServerNotConnected 服务器未连接或者连接句柄错误

或无效。

800F_0000 OpcUa_BadNothingToDo 不执行任何操作：OPC UA 服务

器从 OPC UA 客户端接收到一个

空表，其中不含任何指令。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperations 已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_TranslatePathList”指
令数量 
(> 1)，请参见：AUTOHOTSPOT

80AE_0000 BadConnectionClosed 与相应 ConnectionHdl 的连接处

于“ShutDown”状态（连接终

止）。连接/会话无法自动“重新

激活”。可能的原因：会话已从

服务器上删除，例如由于重启或

超时等原因。

在这种情况下，必须通过指令

“OPC_UA_Disconnect”明确关闭

连接并再次释放连接资源。在用

户程序中，必须复位已对此连接

无效的 ConnectionHdl。 
随后必须与服务器建立新的连接

（参见指令

“OPC_UA_Connect”）。
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

80AF_0000 BadInvalidState 与相应 ConnectionHdl 的连接处

于“ConnectinError”状态（临时

连接错误，连接中断）。CPU 尝
试“重新激活”连接。如果在设

定的超时间隔 (OPC UA Session 
Timeout) 内未成功激活连接，连

接会进入“Shutdown”状态。状态

转换要求：CPU 可访问 OPC UA 
服务器以检查会话是否仍处于活

动状态。 
B080_0100 Simatic_BadType_VariantInput1 参数“BrowsePaths”的数据类型

不正确。

B080_0200 Simatic_BadType_VariantInput2 参数“NamespaceIndexes”的数

据类型不正确。

B080_0300 Simatic_BadType_VariantInput3 参数“TargetNodeIDs”的数据类

型不正确。

B080_0400 Simatic_BadType_VariantInput4 参数“TargetStatusList”的数据类

型不正确。

B080_1100 Simatic_ArrayElements_TooMan
y

BrowsePathscount > 
MAX_ELEMENTS_RELATIVEPAT
H

B080_3100 BadNumElements_VariantInput1 BrowsePathsCount >
“BrowsePaths”参数的数组元素

数量。

B080_3200 BadNumElements_VariantInput2 NamespaceIndexCount >
“NamspaceIndexes”参数的数组

元素数量。

B080_3300 BadNumElements_VariantInput3 BrowsePathsCount >
“TargetNodeIDs”参数的数组元素

数量。

B080_3400 BadNumElements_VariantInput4 BrowsePathsCount >
“TargetStatusList”参数的数组元

素数量。

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

B080_C500 Simatic_NothingToDo 不执行任何操作：不提供参数 
"BrowsePathsCount" ，或

“BrowsePathsCount”= 0。
B080_C600 Simatic_ClientNotAvailable 初始化客户端时出错

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客户端

指令数量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类客户端指

令数量，请参见：

AUTOHOTSPOT
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

“TargetStatusList”的错误编号

“TargetStatusList”参数包含各个 NodeId（变量）的错误代码。

下表列出了各错误代码的具体说明：

错误代码 
（十六进制

值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 成功读取值。

8033_0000 OpcUa_BadNodeIdInvalid NodeId 的语法错误。

8034_0000 OpcUa_BadNodeUnknown 传输的节点句柄未知。

8035_0000 OpcUa_BadAttributeInvalid 所需属性不支持用于特定节点。

8037_0000 OpcUa_BadIndexRangeNoD 索引范围内无数据。

8039_0000 OpcUa_BadDataEncodingUnsuppor
ted

OPC UA 服务器不支持对该节点进行

所需数据解码。

803A_0000 OpcUa_BadNotReadable 没有权限阅读或订阅 (Subscribing) 此
节点。

803C_0000 OpcUa_BadOutOfRange NodeAddInfos 参数中指定的索引值

超出了允许范围。

803D_0000 OpcUa_BadNotSupported OPC UA 服务器不支持所请求函数的

其中之一。部分 OPC UA 服务器不允

许访问数组的索引范围。
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错误代码 
（十六进制

值）

错误名称 说明

8060_0000 OpcUa_BadBrowseNameInvalid QualifiedName 的 NamespaceIndex 
不存在。

806F_0000 OpcUa_BadNoMatch 指定路径未指向节点。

更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

下文中将介绍如何使用该指令

此部分举例说明指令“OPC_UA_TranslatePathList”在程序中的使用方法。

示例

假定 RFID 阅读器扫描从工厂大门运出的货物。

在本示例中，第一个阅读器名为“RfidReader_Door_1”。
RFID 阅读器 是一种可提供数据和方法让 OPC UA 客户端使用的 OPC UA 服务器。

AutoID 规范

按照 Companion 规范“AutoID”的要求，RFID 阅读器配有标准化接口。

RFID 阅读器的属性和方法的名称是通过标准化指定的。

下图显示了 UAExpert（Unified Automation 的工具）中阅读器 "FfidReaderDoor_1" 的一部分

地址空间。

节点“RfidReader_Door_1”位于 "DeviceSet”下。 
在其下方，可看到根据 AutoId 阅读器发布的属性和方法：

指令
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由于阅读器符合 AutoID 规范，因此阅读器的属性和方法是已知的。

以下元素未知：

• 名称“RfidReader_Door_1”。名称可随意选择，也可在相应工厂中指定。

• 阅读器地址空间中“RfidReader_Door_1”节点的 NodeId
• 阅读器属性和方法的 NodeIds，也就是“RfidReader_Door_1”下方的所有节点，见上图。
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确定 NodeIds 的程序

• 使用客户端接口并通过拖放操作组态读取、写入或方法列表。

为此，请在线访问 OPC UA 服务器或使用包含所请求变量的 NodeIds 的服务器的 OPC UA 
XML 文件。STEP 7 (TIA Portal) 随后会自动确定变量的 NodeID。
不必在此调用“OPC_UA_TranslatePathList”指令。

• 使用 UAExpert 等工具：

– 从“RfidReader_Door_1”读取 NodeId。 
– 读取要在用户程序中使用的该阅读器的所有下级属性和方法的 NodeIds。 
程序中的下一步是调用“OPC_UA_NodeGetHandleList”。

• 使用指令“OPC_UA_TranslatePathList”。
先为该指令定义浏览路径 (BrowsePath)。该路径的起始节点可以是“Objects”，但也可以

是 NodeId 已知的其它任何节点。

NodeId“i=85”始终会分配给“Objects”节点（根据 OPC UA 规范）。以下示例使用的 
BrowsePath 源自“Objects”节点。通过“OPC_UA_TranslatePathList”确定所请求变量的 
NodeIds 之后，请在下一步调用“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令时使用这些 NodeIDs。

编程示例简介

以下示例说明了如何使用“OPC_UA_TranslatePathList”指令确定两个变量的 NodeIds。
示例中寻找的变量为“DeviceInfo”和“DeviceStatus”，使用的路径 (BrowsePath) 在“Objects”节
点 (NodeId: i=85) 处开始，通过“productionline”、“DataBlocksGlobal”和
“RfidReader_Door_1”到达搜索的变量，请参见下图。
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要求

使用“OPC_UA_TranslatePathList”指令必须满足以下要求：

• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

通过指令“AUTOHOTSPOT”，可获取连接句柄。

可在 TIA Portal 中使用 OPC UA 的连接组态来组态与 OPC UA 服务器的连接。

如果不使用该连接组态，则需要在用户程序中设置连接参数。本说明的后续部分“与 OPC 
UA 服务器建立连接”一节介绍了具体处理方法。

调用指令（首次调用）

本部分介绍了函数块“Read_from_RfidReader_Door_1”。函数块说明了如何使用指令

“OPC_UA_TranslatePathList”。
有关完整的示例，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

变量声明

声明“OPC_UA_TranslatePathList”指令的实例和为指令参数提供的变量。

本程序示例中的声明如下所示：

用户程序

以下截取自用户程序的部分定义了 PLC 变量“DeviceInfo”的浏览路径。“DeviceStatus”的定义

未显示。

先定义起始节点 (StartingNode)，随后会进入所寻找节点的浏览路径。所寻找节点的路径 
(RelativePath) 定义如下。

第一个浏览路径 (BrowsePaths[0]) 的起始节点为“Objects”(NodeId i=85)，通过

“productionline”、“DataBlocksGlobal”和“RfidReader_Door_1”到达搜索到的“DeviceInfo”变
量。

定义起始节点

以下用户程序先将起始节点设为 "Objects"。
“Objects”节点是由 OPC 基金会在命名空间“http://opcfoundation.org/UA/”中定义的。OPC UA 
服务器命名空间数组中的索引 0 始终分配给该命名空间。

OPC UA 服务器在其地址空间中发布该命名空间数组，以便 OPC UA 客户端使用索引代替命

名空间对节点进行寻址。
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“Objects”节点的 NodeId“i=85”，命名空间索引为 0（为简化 NodeId，未指定命名空间索引 
0）。

NodeId“i=85”还指示标识符类型：该 NodeId 属于数字标识符（整数）。

以下程序行传递标识符“85”、确定标识符的类型并设置命名空间索引： 
#BrowsePaths[0].StartingNode.Identifier := WString#'85';
#BrowsePaths[0].StartingNode.IdentifierType := 0;
#BrowsePaths[0].StartingNode.NamespaceIndex := 0;

定义 RelativePath
在以下程序实例中进行的第一阶段导航会得到 BrowseName 为“productionline”的节点。

随后会继续导航到 BrowseNames 为“DataBlocksGlobal”、“RfidReader_Door_1”以及

“DeviceInfo”的节点。

在程序示例中，这些节点都在命名空间“http://www.siemens.com/simatic-s7-opcua”中。此

命名空间的索引存储在局部变量“#NamespaceIndexes[0]”中，并在程序代码中直接进行设置。

OPC UA 的引用

OPC UA 服务器的地址空间包括相互引用的 OPC UA 节点。这些从一个节点指向另一个节点

的指针称为引用。OPC UA 定义三种类型的引用。

以下程序示例使用层级引用确定位于另一 OPC UA 节点下方的 OPC UA 节点的 NodeIds。
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示例中使用的引用：BrowseName 为“DeviceInfo”的节点排列在“RfidReader_Door_1”下方。

这意味着这两个节点相互之间存在着层级关系。 

SCL
//Sets the first BrowsePath, BrowsePath[0]
//This BrowsePath starts at node "Objects" and leads to node "DeviceInfo"
//First, we assign "Objects" to "StartingNode". 
//"Objects" has always NodeId i=85. It is a numerical NodeId with namespaceindex 0.
#BrowsePaths[0].StartingNode.Identifier := WString#'85';
#BrowsePaths[0].StartingNode.IdentifierType := 0;
#BrowsePaths[0].StartingNode.NamespaceIndex := 0;
              
//Second, we set "RelativePath". 
//Our BrowsePath goes to "productionline", "DataBlocksGlobal", "RfidReader_Door_1", 
//and finally to "DeviceInfo".
//Therefore, we set "NoOfElements" to four elements. 
#BrowsePaths[0].RelativePath.NoOfElements := 4;
              
//The first element of our RelativePath is "productionline'.
//Therefore, we set "TargetName.Name" to "productionline'
//In our example code, the namespaceindex of "productionline' is stored
//in our local variable "#NamespaceIndexes[0]";
//The node "productionline' is conntected to our starting node 
//"Objects" via a HierarchicalReference.
//This reference always has the numerical NodeId i=33 assigned to it, with namespaceindex 0.
//This reference is set by default. 
//Therefore, you can skip the following three lines of code.
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[1].ReferenceTypeId.Identifier := WString#'33';
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[1].ReferenceTypeId.IdentifierType := 0;
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[1].ReferenceTypeId.NamespaceIndex := 0;
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[1].TargetName.Name := WString#'productionline';
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[1].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
              
//The second element of our RelativePath is "DataBlocksGlobal'. 
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[2].TargetName.Name := WString#'DataBlocksGlobal';
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[2].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
              
//The third element of our RelativePath is "RfidReader_Door_1'.
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[3].TargetName.Name := WString#'RfidReader_Door_1';
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[3].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
              
//The fourth element of our RelativePath is "DeviceInfo'.
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[4].TargetName.Name := WString#'DeviceInfo';
#BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[4].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
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与 OPC UA 服务器建立连接

示例程序的以下部分介绍了如何在不使用 STEP 7 (TIA Portal) 提供的连接组态的情况下在用

户程序中（通过程序）手动组态与 OPC UA 服务器的连接。

SCL 程序将相应值分配给用于此用途的参数。

在本程序示例中，由于为 OPC UA 使用“opc.tcp”协议，且服务器的 IP 地址为“192.168.1.1”，
因此会先定义服务器端点“opc.tcp://192.168.1.1:4840”。
设置安全模式“2”(SecurityMsgMode)，对传输的消息进行签名。将值“Basic128Rsa15”设为签

名程序 (SecurityPolicy)。还指定了客户端证书的数目 (CerificateID)。本示例中使用的是数字 
6。

SCL
CASE #State OF
1:  // case 1, connect to server
IF #FirstCall = TRUE THEN
    #FirstCall := FALSE;
    //set ServerEndPointUrl of the server we want to connect to
    #SeverEndpointUrl := WString#'opc.tcp://192.168.1.1:4840';
    //set Securtiy Message Mode
    // 1 = None, 2 = Sign, 3 = Sign & Encrypt
    #SessionConnectInfo.SecurityMsgMode := 1;
    //set Security Policy
    // 1 = None, 2 = Basic128Rsa15,, 3 = Basic256, 4 = Basic256Sha256
    #SessionConnectInfo.SecurityPolicy := 2;
    //set the number of the client certificate you are using
    //in our case, this is 6
    //#SessionConnectInfo.CertificateID := 6;
END_IF;
IF #Busy = FALSE THEN
    #Req := TRUE;
ELSE
    #Req := FALSE;
END_IF;
#OPC_UA_Connect_Instance(REQ:=#Req,
          ConnectionHdl=>#ConnectionHdl,
          ServerEndpointUrl:=#SeverEndpointUrl,
          SessionConnectInfo:=#SessionConnectInfo,
          Timeout:=T#8S,
          Done=>#Done,
          Busy=>#Busy,
          Error=>#Error,
          Status=>#Status);
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确定 DeviceInfo 和 DeviceStatus 节点的 NodeIds
以下截取自示例程序“Read_From_RfidReader_Door_1”的部分会向 OPC UA 服务器查询 
BrowseName 为“DeviceInfo”和“DeviceStatus”的节点的 NodeIds。
有关完整的示例，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

SCL
IF #Busy = FALSE THEN
    #Req := TRUE;
ELSE
    #Req := FALSE;
END_IF;
#OPC_UA_TranslatePathList_Instance(REQ := #Req,
          ConnectionHdl := #ConnectionHdl),
          BrowsePathsCount := 2,
          BrowsePaths := #BrowsePaths,
          Timeout := T#6S,
          NamespaceIndexCount := 0,
          TargetNodeIDs := #TagetNodeIds,
          TargetStatusList := #TargetStatusList,
          Done => #Done,
          Busy => #Busy,
          Error => #Error,
          Status => #Status);
IF #Done = TRUE THEN
    IF #TargetStatusList[0] = 0 AND #TargetStatusList[1] = 0 THEN
          #State := #State + 1;
    ELSE
          #State := 100;
          #Mem_Status := #Status;
          #Output_Error_Message := WString#'Error at TranslatePathList';
    END_IF;
          #FirstCall := TRUE;
END_IF;
IF #Error = TRUE THEN
    //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_TranslatePathList" to FALSE
    #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    #State := 100;
    #Mem_Status := #Status;
    #OPC_UA_TranslatePathList_Instance(REQ := FALSE,
          ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
          BrowsePathsCount := 2,
          BrowsePaths := #BrowsePaths,
          TargetNodeIDs := #TagetNodeIds,
          TargetStatusList := #TargetStatusList);
    #FirstCall := TRUE;
END_IF;
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 基于以下原因，该示例程序将调用“OPC_UA_TranslatePathList”指令：

• 请求 BrowseName 为“DeviceInfo”和“DeviceStatus”的节点的 NodeId。
• 发生错误的情况下将 REQ 参数设为 FALSE。

异步执行

“OPC_UA_TranslatePathList”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

有关如何确定 NodeIds 的说明

如果“OPC_UA_TranslatePathList”指令未执行，#Busy 为 FALSE，因此“#Req”变量会设为 
TRUE。这将启动指令的执行过程。

下一周期中，#Req 为 FALSE。
如果输出参数“Error”为 TRUE，指令执行过程中会出错。这会将“#State”变量的值设为 100。
该实例将保留以接受故障排除。

如果输出参数“Done”为 TRUE，说明指令执行成功。

注：该指令可能已成功执行（“Error”参数未置位，“Done”参数置位），但不会返回 PLC 变量

的 NodeId。
因此，在示例中，会对各 PLC 变量进行检查，以确定程序是否已获取各 PLC 变量的 NodeId：
• 如果返回第一个变量的 NodeId，则“TargetStatusList”参数指向的数组的第一个元素包含

值 0。
• 如果返回第二个变量的 NodeId，则“TargetStatusList”参数指向的数组的第一个元素包含

值 0。
如果同时满足两个条件，输出参数“TargetNodeHdls”指向包含 NodeIds 的有效列表。这样会将

“#State”变量的值加 1。将在下一周期执行下一程序段（示例 4）。

有关示例 4 的说明信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

参见

OPC_UA_ConnectionGetStatus：读取连接状态 (页 5479)
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数据交换 (S7-1500)

OPC_UA_ReadList：读取变量 (S7-1500)

有效性

“OPC_UA_ReadList”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及更高版本。

说明

使用指令“OPC_UA_ReadList”读取 PLC 变量的值。

下图显示了该指令在编辑器 (FBD) 中的图标。

在上图中，尚未包含该指令的参数。

指令“"OPC_UA_ReadList”用于从 OPC UA 服务器读取变量，请参见下图中的 ②。

指令返回包含变量值的列表。

除了变量值之外，还可以读取其它变量属性。属性是通过 AttributeID 指定的，请参见

“AUTOHOTSPOT”。 
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① 准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令

③ 完成读取或写入操作后释放资源的指令

说明

读取 OPC UA 数组与固件版本的相关性

对于 V2.9 及之前的固件版本，程序结构中的数组大小必须完全匹配读取的 OPC UA 数组的

大小。自固件版本 V3.0 起，PLC 程序中的数组大小可以大于读取的 OPC UA 数组的大小。建

议在执行读操作前完全复位程序中的值，因为 PLC 的固件不执行此操作。如果当前读取的数

组小于之前读取的数组，则存在访问程序中的旧值或无效值的风险。

关于兼容性，以下规则适用：到目前为止有效的访问将仍然有效。之前无效的访问现在可返

回值。

“OPC_UA_ReadList”的参数 

表格 4-78 “OPC_UA_ReadList”指令的参数 

参数 声明 数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发指令的

执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符。 
可使用指令“AUTOHOTSPOT”获取句

柄。

NodeHdlCount Input UINT 指向 NodeHdls 参数的数组中元素的

数目。

NodeHdls InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。 
该数组包含要读取其值的变量的节点

句柄。
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参数 声明 数据类型 含义

NodeAddInfos InOut VARIANT 指向 AUTOHOTSPOT 或 
AUTOHOTSPOT 类型的数组的指针。

该数组定义了要读取节点中（变量

中）的哪种属性。

此数组中的第一个元素是指

“NodeHdls”参数所指向的数组中的第

一个元素。

该参数是可选设置。如果未设置此参

数，则会读取所有节点（变量）的值。

读取数组时，可限制要读取数组的哪

些元素，请参见“使用 
OPC_UA_ReadList 读取数组范围信息 
(页 5436)”。

Timeout Input TIME 指令执行的 长时间（单位为毫秒）。

另请参见“AUTOHOTSPOT”中对该参

数的具体说明。 
NodeStatusList InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。

该数组包含各变量的错误代码（请参

见下文的“NodeStatusList 的错误编

号”。）

指定每个变量的值是否可读取。

该指令可能已成功执行（Error 参数未

设置），但无法读取特定 NodeId（变

量）的值。

TimeStamps InOut VARIANT 指向 LDT 类型的数组的指针。

此数组中的第一个元素是指 
NodeHdls 参数所指向的数组中的第

一个元素。

该参数是可选设置。如果未设置此参

数，OPC UA 服务器不会返回时间戳。

Variable InOut VARIANT 指向保存要读取值的变量的指针。

必须为该变量创建 PLC 数据类型 
(UDT) 或结构 (STRUCT)。
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参数 声明 数据类型 含义

Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完成或

尚未开始

• 1：指令的执行已完成且未出错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“Status”参
数

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状态对

应的错误编号”

状态对应的错误编号

“Status”参数将提供指令执行过程中所发生错误的相关信息。

下表汇总了该指令的错误代码：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 已成功执行函数块。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次调用，

表示未开始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务

器共用存储区，应降低服务器的存

储区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 变量。

• 减少当前连接到服务器的 OPC 
UA 客户端的数量。

• 设置更少的订阅。
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

8009_0000 OpcUa_BadUnknownResponse 服务器未响应预期的结果数

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接速度过

慢（容量不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 URL
• 增加超时设置（为函数块 

OPC_UA_Connect 的超时参数设

置更大的值）。 
800D_0000 OpcUa_BadServerNotConnected 服务器未连接或者连接句柄错误或

无效。

800F_0000 OpcUa_BadNothingToDo 不执行任何操作：OPC UA 服务器从 
OPC UA 客户端接收到一个空表，其

中不含任何指令。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperations 已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_ReadList”指令数量 (> 
5)，请参见：AUTOHOTSPOT

8074_0000 OpcUa_BadTypeMismatch 使用的数据类型与服务器中的数据

类型不符。

80AE_0000 BadConnectionClosed 与相应 ConnectionHdl 的连接处于

“ShutDown”状态（连接终止）。连

接/会话无法自动“重新激活”。可

能的原因：会话已从服务器上删

除，例如由于重启或超时等原因。

在这种情况下，必须通过指令

“OPC_UA_Disconnect”明确关闭连

接并再次释放连接资源。在用户程

序中，必须复位已对此连接无效的 
ConnectionHdl。 
随后必须与服务器建立新的连接

（参见指令“OPC_UA_Connect”）。
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

80AF_0000 BadInvalidState 与相应 ConnectionHdl 的连接处于

“ConnectinError”状态（临时连接错

误，连接中断）。CPU 尝试“重新

激活”连接。如果在设定的超时间

隔 (OPC UA Session Timeout) 内未

成功激活连接，连接会进入

“Shutdown”状态。状态转换要求：

CPU 可访问 OPC UA 服务器以检查会

话是否仍处于活动状态。 
B080_0100 Simatic_BadType_VariantInput1 参数“NodeHdls”的数据类型不正确。

B080_0200 Simatic_BadType_VariantInput2 参数“NodeAddInfos”的数据类型不

正确。

B080_0300 Simatic_BadType_VariantInput3 参数“NodeStatusList”的数据类型不

正确。

B080_0400 Simatic_BadType_VariantInput4 参数“TimeStamps”的数据类型不正

确。

B080_0500 Simatic_BadType_VariantInput5 参数“Variable”的数据类型不正确

（不是 UDT）。

B080_1100 Simatic_ArrayElements_TooMany NodeHdlCount > 
MAX_ELEMENTS_NODELIST
NamespaceIndexCount > 
MAX_ELEMENTS_NAMESPACES

B080_3100 BadNumElements_VariantInput1 “NodeHdlCount”参数大于

“NodeHdls”参数中 ARRAY 元素的数

量。

B080_3200 BadNumElements_VariantInput2 “NodeHdlCount”参数大于

“NodeAddInfos”参数中 ARRAY 元素

的数量。

B080_3300 BadNumElements_VariantInput3 “NodeHdlCount”参数大于

“NodeStatusList”参数中 ARRAY 元素

的数量。

B080_3400 BadNumElements_VariantInput4 “NodeHdlCount”参数大于

“TimeStamps”参数中 ARRAY 元素的

数量。
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

B080_3500  BadNumElements_VariantInput5 根据参数“NodeHdlCount”的值，参

数“Variable”的 PLC 数据类型/结构的

元素太少或太多。 
示例：如果“NodeHdlCount”的值为 
5，则数组“NodeHdls”也必须包含 5 
个元素。参数“Variable”的结构也必

须包含 5 个元素。

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。

B080_C500 Simatic_NothingToDo 不执行任何操作：指令正在使用未

包含任何元素的列表。

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客户端指

令数量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型客户端指

令数量，请参见“

AUTOHOTSPOT”
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

“NodeStatusList”的错误编号

“NodeStatusList”参数包含各节点句柄（变量）的错误代码。

下表列出了各错误代码的具体说明：

错误代码 
（十六进制

值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 成功读取值。

8034_0000 OpcUa_BadNodeIdUnknown 传输的节点句柄未知。

8035_0000 OpcUa_BadAttributeInvalid 所需属性不支持用于特定节

点。

8037_0000 OpcUa_BadIndexRangeNoD 索引范围内无数据。

8039_0000 OpcUa_BadDataEncodingUnsupported OPC UA 服务器不支持对该节

点进行所需数据解码。
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错误代码 
（十六进制

值）

错误名称 说明

8074_0000 OpcUa_BadTypeMismatch ReadResponse 中的 Double/
Float 值为 NaN
UDT 成员变量的类型错误

803A_0000 OpcUa_BadNotReadable 没有权限阅读或订阅 
(Subscribing) 此节点。

803C_0000 OpcUa_BadOutOfRange NodeAddInfos 参数中指定的

索引值超出了允许范围。

803D_0000 OpcUa_BadNotSupported OPC UA 服务器不支持所请求

函数的其中之一。

部分 OPC UA 服务器不允许访

问数组的索引范围。

80AB_0000 OpcUa_BadInvalidArgument StartIndex > EndIndex
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

下文中将介绍如何使用该指令

此部分通过程序示例来说明指令“OPC_UA_ReadList”在读取 PLC 变量值的用户程序中的使用

方法。

要求

以下说明假定：

• 已创建了一个客户端接口，参见“AUTOHOTSPOT”。
• 已创建并组态与 OPC UA 服务器的连接，请参见“AUTOHOTSPOT”。
• 如果要使用·CPU 作为 OPC UA 客户端在 OPC UA 服务器中读取和写入结构：OPC UA 服

务器需要支持 OPC UA 规范版本 V1.04。
使用“OPC_UA_ReadList”指令还必须满足以下要求：

• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

通过以下指令获取连接句柄：AUTOHOTSPOT。
• 用于各个变量的句柄列表，其变量值均要从 OPC UA 服务器读取。

通过以下指令获取句柄列表：AUTOHOTSPOT。
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指令的功能

举例来说，可使用“OPC_UA_ReadList”指令来从 OPC UA 服务器读取变量值（见上文）。

需要哪些信息？

使用该指令需要用到以下信息：

• 要读取其值的变量的句柄（“NodeHdls”参数）。

指令会返回哪些信息？

该指令返回以下信息：

• 变量的当前值（“Variable”参数）。

值顺序对应于“NodeHdls”参数中的句柄顺序。

为此，请参考以下实例：

– 使用的客户端接口具有读取列表时，STEP 7 会自动创建与需要读取的变量对应的系统

数据类型。

– 如果不使用客户端接口，必须为“Variable”参数创建 PLC 数据类型 (UDT) 或结构 
(STRUCT)。 
根据需要读取的变量定义该 UDT 的分量。 
使用与相应 OPC UA 数据类型兼容的 SIMATIC 数据类型，请参见“AUTOHOTSPOT”。

• 错误消息列表（“NodeStatusList”参数）。 
此表中的每条错误消息都与“NodeHdls”参数中的对应句柄相关：NodeStatusList[0] 对应

于 NodeHdls[0]。
对于各变量（各“NodeHdl”），用户需要检查 OPC UA 服务器是否能返回一个有效值。

已组态连接的使用方法

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择作为客户端的 CPU。
2. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择将包含客户端指令的函数块。

在该示例中，函数块名为“ReadFromProductionline”。
选择的语言：SCL。

3. 使用拖放功能将“OPC_UA_ReadList”指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 客户
端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA Client) 文件夹移到编辑器。

4. 选择该调用，作为多重实例。
STEP 7 创建该指令的实例：“OPC_UA_ReadList_Instance”。

5. 在“OPC_UA_ReadList_Instance”指令中，单击图标“开始组态”(Start configuration)。
STEP 7 随即在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。 

6. 在“选择用于 OPC UA 接口的客户端接口”(Select client interface for OPC UA interface) 下，选
择要为指令使用的客户端接口。
在该示例中，客户端接口名为“Productionline”。
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7. 单击“数据访问”(Data access)，然后选择读取列表。
在该示例中，读取列表名为“ReadListProduct”。 
STEP 7 现在将自动为指令参数提供已为客户端接口组态的值。

8. 单击“块参数”(Block parameters)，然后将变量手动分配给剩余参数 REQ、Busy、Done、
Error、Status。
STEP 7 会将所选变量添加到函数调用中。

调用指令（首次调用）

有关完整的程序，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

程序示例使用的读取列表“ReadListProduct”包含以下 PLC 变量：

• NewProduct
• ProductNumber
程序从服务器读取这些变量的值。

有关如何创建客户端接口以及如何通过 PLC 变量添加读取列表的信息，请参见

“AUTOHOTSPOT”部分。

示例程序由 CASE 指令分为多个程序段（实例）。 
在第四个程序段中，会读取变量值：

SCL
4:  // case 4, read from nodes 
IF #Busy = FALSE THEN
    #Req := TRUE;
ELSE
    #Req := FALSE;
END_IF;
OPC_UA_ReadList_Instance(REQ := #Req,
             ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
             NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
             NodeHdls := "Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls,
             Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
             NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
             TimeStamps := "Productionline_Data"."ReadListProduct".TimeStamps,
             Variable := "Productionline_Data"."ReadListProduct".Variable,
             Done => #Done,
             Busy => #Busy,
             Error => #Error,
             Status => #Status);

异步执行

“OPC_UA_ReadList”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。
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通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令调用说明（首次调用）

上图所示为示例 4。 
这部分程序会调用“OPC_UA_ReadList”指令读取 PLC 变量的值。

如果指令未执行，#Busy 为 FALSE，因此“#Req”变量会设为值 TRUE。这将启动指令的执行过

程。下一周期中，#Req 为 FALSE。

调用指令（故障排除）

下图所示为对“Done”和“Error”参数的评估。

SCL
IF #Done = TRUE THEN
    FOR #i := 0 TO 
UINT_TO_INT("Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount) - 1 DO
        IF NOT ("Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[#i] = 0) THEN
              #Output_Error_Message := CONCAT_WSTRING(IN1 := WSTRING#'Error at Readlist 
"ReadListProduct", Index: ',
              IN2 := INT_TO_WSTRING(#i));
        END_IF;
    END_FOR;
    #State := #State + 1;
END_IF;
IF #Error = TRUE THEN
    #State := 100;
    //In case 100, to set REG of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    #Mem_Status := #Status;
    #OPC_UA_ReadList_Instance(REQ := FALSE,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
              NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
              TimeStamps := "Productionline_Data"."ReadListProduct".TimeStamps,
              Variable := "Productionline_Data"."ReadListProduct".Variable);
END_IF;
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指令调用说明（故障排除）

如果发生错误，输出参数“Error”的值将设为 TRUE ，这会将“#State”变量的值设为 100。该实

例将保留以接受故障排除。示例程序还调用了“OPC_UA_ReadList”指令，以将 REQ 参数设为 
FALSE。
如果 TRUE 值在“Done”输出参数中，说明指令执行成功。

注：该指令可能已成功执行（“Error”参数未置位，“Done”参数置位），但不能读取 PLC 变量。

因此，在示例中，会对各 PLC 变量进行检查，以确定程序是否已获取有效值：

• 如果服务器为第一个 PLC 变量发送有效值，则“NodeStatusList”参数指向的数组的第一个

元素包含值 0。
在本示例中，状态代码列于

“"Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[0].”中。

• 如果服务器为第二个 PLC 变量发送有效值，则“NodeStatusList”参数指向的数组的第二个

元素包含值 0。
在本示例中，状态代码列于“Productionline_Data”."ReadListProduct".NodeStatusList[1]
中。

程序识别到无效值时，会输出错误消息。 
即使检测到一个或两个无效值，“#State”变量的值也会加 1。这意味着将在下一周期执行下

一程序段（示例 5）。

有关示例 5 的信息，请参见“OPC_UA_NodeReleaseHandleList：释放用于读写访问的句柄 
(页 5464)”。

参见

OPC_UA_TranslatePathList：确定当前 NodeId (页 5408)
客户端程序中的 OPC UA 指令 (页 5358)

使用 OPC_UA_ReadList 读取数组范围信息 (S7-1500)

简介

本部分基于“OPC_UA_ReadList”；请参见“OPC_UA_ReadList：读取变量 (页 5425)”。
本部分介绍了如何使用“OPC_UA_ReadList”指令读取数组的各部分。

从 OPC UA 服务器读取数组的各部分的基本方法如下：
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① 从 OPC UA 服务器读取数组的各部分

要求

以下说明假定：

• 已组态一个 CPU 作为 OPC UA 服务器。 
服务器提供可由 OPC UA 客户端读取的数组。

在该示例中，CPU 名为“Productionline”，为 OPC UA 客户端提供数据块

“Data_for_OPC_UA_Clients”：

• 已组态一个 CPU 作为 OPC UA 客户端。

在客户端，已创建了一个客户端接口。

客户端接口包含读取列表，其中包含要读取其中某一部分的数组。

在本示例中，客户端接口名为“Productionline”，包含读取列表“ReadListProduct”：

“Temperature[5]”到“Temperature[9]” 中的值从服务器的“Temperature”数组中读取。
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提供其它信息

“OPC_UA_ReadList”显示了如何使用“OPC_UA_ReadList”指令读取整个标量（包含单个值的变

量）或数组（包含多个值的变量）。 
以下部分提供使用“OPC_UA_ReadList”读取部分数组时需要使用的“OPC_UA_ReadList”的更多

详细信息。

OPC_UA_NodeAdditionalInfo
首先创建一个“OPC_UA_NodeAdditionalInfo”类型的局部变量，请参见

“OPC_UA_NodeAdditionalInfo (页 5528)”。
该变量用于告知“OPC_UA_ReadList”指令要读取数组的哪一部分。
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请按如下步骤进行操作：

1. 创建一个 OPC_UA_NodeAdditionalInfo 类型的数组变量。
在本示例中，变量是在函数块的声明部分创建的，此部分会调用“OPC_UA_ReadList”指令。
新建的本地变量名为“NodeAdditionalInformation”：

由于读取列表“ReadListProduct”包含三个节点，因此新建的本地变量
“NodeAdditionalInformation”包含三个 OPC_UA_AdditionalInfo 类型的分量。
NodeAdditionalInformation[0] 提供关于要读取的第一个变量（本示例中为“NewProduct”）的
附加信息。
NodeAdditionalInformation[1] 提供关于要读取的第二个变量（本示例中为
“ProductNumber”）的附加信息。
NodeAdditionalInformation[2] 提供关于要读取的第三个变量（本示例中为“Temperature”）
的附加信息。

2. 为新变量赋值（在声明部分的“默认值”列）。
在本示例中，将读取第三个变量 (Temperature 的一部分。
因此会为 NodeAdditionalInformation[2].AttributeId 分配 13（即读取数组的值）。
由于会从索引 5（包括索引 5）开始读取，因此为 NodeAdditionalInformation[2].StartIndex 
分配数值 5。
由于会从索引 9（包括索引 9）开始读取，因此为 NodeAdditionalInformation[2].EndIndex 分
配数值 9。
NodeAdditionalInformation[0]  NodeAdditionalInformation[1] 设为默认值。
常量“#ignore”包含值 4_294_967_295。对于 StartIndex 和 EndIndex，服务器会忽略该值，
并完全读取标量和数组。

或者：
还可以在用户程序中设置 NodeAdditionalInformation 的值：
             // set additonal information to Array-Index 0

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5439



             // we set default values here
             #NodeAdditionalInformation[0].AttributeID := 13;
             #NodeAdditionalInformation[0].StartIndex := 
4_294_967_295;
             #NodeAdditionalInformation[0].EndIndex := 
4_294_967_295;
             
             // set additonal information to Array-Index 1
             // we set default values here
             #NodeAdditonalInformation[1].AttributeID := 13;
             #NodeAdditonalInformation[1].StartIndex := 
4_294_967_295;
             #NodeAdditonalInformation[1].EndIndex := 4_294_967_295;
             
             // set additonal information to Array-Index 2
             // because we want to read only five values from an 
array in the OPC UA server
             #NodeAdditonalInformation[2].AttributeID := 13;
             #NodeAdditonalInformation[2].StartIndex := 5;
             #NodeAdditonalInformation[2].EndIndex := 9;
注：
“OPC_UA_NodeAdditionalInfo”类型的数组 NodeAdditionalInformation 包含的分量数目必须
与读取列表中的分量数目相同（本示例中为 3）。

3. 将 NodeAdditionalInformation 分配至指令“OPC_UA_ReadList”的参数“NodeAddInfos”。 
下图显示了如何使用新提供的“NodeAddInfos”参数调用 OPC_UA_ReadList：
     #OPC_UA_ReadList_Instance(REQ := #Req,
             NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdl
s,
             NodeStatusList := 
"myProductionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
             Variable := 
"myProductionline_Data"."ReadListProduct".Variable,
             ConnectionHdl := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
             Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeo
ut,
             NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCou
nt,
             NodeAddInfos := #NodeAddtionalInformation,
             TimeStamps := 
"myProductionline_Data".ReadListProduct.TimeStamps,
             Done => #Done,
             Busy => #Busy,
             Error => #Error,
             Status => #Status);
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客户端中的结果

“OP_UA_ReadList”指令现在只从 OPC UA 服务器读取“Temperature”数组的一部分。

下图显示了数组“Temperature”。客户端分配从索引 0 开始读取的值：

说明

要读取多维数组（ 多六维）的区段，请使用“OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt”数据类型。

OPC_UA_WriteList：写入变量 (S7-1500)

有效性

“OPC_UA_WriteList”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及更高版本。

说明

使用指令“OPC_UA_WriteList”将新值写入 PLC 变量。

下图显示了该指令在编辑器 (FBD) 中的图标。
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在上图中，尚未包含该指令的参数。

指令“"OPC_UA_WriteList”用于为 PLC 变量分配新值，请参见下图中的 ②。

指令返回包含各 PLC 变量状态信息的列表。

① 准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令

③ 完成读取或写入操作后释放资源的指令

OPC_UA_WriteList  的参数

表格 4-79 指令 OPC_UA_WriteList  的参数

参数 区域中的

声明

数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发指令的执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符。 
可使用指令“AUTOHOTSPOT”获取句柄。

NodeHdlCount Input UINT 指向 NodeHdls 参数的数组中元素的数目。
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参数 区域中的

声明

数据类型 含义

NodeHdls InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。 
该数组包含要写入其值的变量的节点句柄。

NodeAddInfos InOut VARIANT 指向 AUTOHOTSPOT 或 AUTOHOTSPOT 类型的数组

的指针。

该数组定义了要在节点中（变量中）设置哪种属性。

此数组中的第一个元素是指 NodeHdls 参数所指向

的数组中的第一个元素。

该参数可选。如果未设置此参数，则会在所有节点

（变量）中设置该值。

写入数组时，可限制要写入数组的哪些元素，请参

见“使用 OPC_UA_WriteList 写入数组区段 
(页 5452)”。

Timeout Input TIME 指令执行的 长时间（单位为毫秒）。 
另请参见“AUTOHOTSPOT”中该参数的具体说明。

NodeStatusList InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。

该数组包含各变量的错误代码（请参见下文的

“NodeStatusList 的错误编号”。）

指示是否可设置各变量的值。

该指令可能已成功执行（“错误”参数未设置），

但无法为特定变量分配值。 
NodeStatusList[0] 与 NodeHdls[0] 相关，以此类

推。

Variable InOut VARIANT 指向包含待写入值的变量的指针。

必须为该变量创建 PLC 数据类型 (UDT)。
Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完成或尚未开始

• 1：指令的执行已完成且未出错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

指令
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参数 区域中的

声明

数据类型 含义

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“Status”参数。

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状态对应的错误编号”

状态对应的错误编号

“Status”参数将提供指令执行过程中所发生错误的相关信息。

下表汇总了该指令的错误代码：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 已成功执行函数块。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次调用，表示

未开始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器共

用存储区，应降低服务器的存储区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 变量。

• 减少当前连接到服务器的 OPC UA 客
户端的数量。

• 设置更少的订阅。

8009_0000 OpcUa_BadUnknownResponse 服务器发送的响应无法识别。
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接速度过慢

（容量不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 URL
• 增加超时设置（为函数块 

OPC_UA_Connect 的超时参数设置

更大的值）。 
800D_0000 OpcUa_BadServerNotConnecte

d
服务器未连接或者连接句柄错误或无效。

800F_0000 OpcUa_BadNothingToDo 不执行任何操作：OPC UA 服务器从 
OPC UA 客户端接收到一个空表，其中不

含任何指令。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperation
s

已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_WriteList”指令数量 (> 5)，请

参见：AUTOHOTSPOT
80AE_0000 BadConnectionClosed 与相应 ConnectionHdl 的连接处于

“ShutDown”状态（连接终止）。连接/
会话无法自动“重新激活”。可能的原

因：会话已从服务器上删除，例如由于

重启或超时等原因。

在这种情况下，必须通过指令

“OPC_UA_Disconnect”明确关闭连接并

再次释放连接资源。在用户程序中，必

须复位已对此连接无效的 
ConnectionHdl。 
随后必须与服务器建立新的连接（参见

指令“OPC_UA_Connect”）。
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

80AF_0000 BadInvalidState 与相应 ConnectionHdl 的连接处于

“ConnectinError”状态（临时连接错

误，连接中断）。CPU 尝试“重新激

活”连接。如果在设定的超时间隔 
(OPC UA Session Timeout) 内未成功激

活连接，连接会进入“Shutdown”状态。

状态转换要求：CPU 可访问 OPC UA 服
务器以检查会话是否仍处于活动状态。 

B080_0100 Simatic_BadType_VariantInput
1

参数“NodeHdls”的数据类型不正确。

B080_0200 Simatic_BadType_VariantInput
2

参数“NodeAddInfos”的数据类型不正

确。

B080_0300 Simatic_BadType_VariantInput
3

参数“NodeStatusList”的数据类型不正

确。

B080_0400 Simatic_BadType_VariantInput
4

参数“Variable”的数据类型不正确（不

是 UDT）。

B080_1100 Simatic_ArrayElements_TooMa
ny

常规错误代码。数组包含的元素过多时

发生该错误。

B080_3100 BadNumElements_VariantInpu
t1

“NodeHdlCount”参数大于“NodeHdls”
参数中 ARRAY 元素的数量。

B080_3200 BadNumElements_VariantInpu
t2

“NodeHdlCount”参数大于

“NodeAddInfos”参数中 ARRAY 元素的数

量。

B080_3300 BadNumElements_VariantInpu
t3

“NodeHdlCount”参数大于

“NodeStatusList”参数中 ARRAY 元素的

数量。

B080_3400 BadNumElements_VariantInpu
t4

根据参数“NodeHdlCount”的值，参数

“Variable”的 PLC 数据类型/结构的元素

太少或太多。 
示例：如果“NodeHdlCount”的值为 5，
则数组“NodeHdls”也必须包含 5 个元

素。参数“Variable”的结构也必须包含 5 
个元素。

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

B080_C500 Simatic_NothingToDo 不执行任何操作：指令正在使用未包含

任何元素的列表。

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客户端指令数

量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型客户端指令数

量，请参见“

AUTOHOTSPOT”
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

“NodeStatusList”的错误编号

“NodeStatusList”参数包含各节点句柄（变量）的错误代码。

下表列出了各错误代码的具体说明：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 成功读取值。

8034_0000 OpcUa_BadNodeUnknown 传输的节点句柄未知。

8035_0000 OpcUa_BadAttributeInvalid 所需属性不支持用于特定节点。

8037_0000 OpcUa_BadIndexRangeNoD 索引范围内无数据。

8039_0000 OpcUa_BadDataEncodingUnsupported OPC UA 服务器不支持对该节点

进行所需数据解码。

803B_0000 OpcUa_BadNotWritable 没有写入此节点的权限。

803C_0000 OpcUa_BadOutOfRange NodeAddInfos 参数中指定的索

引值超出了允许范围。

803D_0000 OpcUa_BadNotSupported OPC UA 服务器不支持所请求函

数的其中之一。

部分 OPC UA 服务器不允许访问

数组的索引范围。

80AB_0000 OpcUa_BadInvalidArgument 一个或多个参数无效。

更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。
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下文中将介绍如何使用该指令

此部分通过程序示例来说明指令“OPC_UA_WriteList”在为 PLC 变量设置新值的用户程序中的

使用方法。

要求

以下说明假定：

• 已创建了一个客户端接口，参见“AUTOHOTSPOT”。
• 已创建并组态与 OPC UA 服务器的连接，请参见“AUTOHOTSPOT”。
• 如果要使用·CPU 作为 OPC UA 客户端在 OPC UA 服务器中读取和写入结构：OPC UA 服

务器需要支持 OPC UA 规范版本 V1.04。
使用“OPC_UA_WriteList”指令还必须满足以下要求：

• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

通过指令“AUTOHOTSPOT”，可获取连接句柄。

• 命名空间的索引，要求命名空间包含用户要通过客户端写入的变量。

用户可从 AUTOHOTSPOT 指令获取索引。

• 用于各变量的句柄列表，其变量值均要在 OPC UA 服务器中设置。

用户可从 AUTOHOTSPOT 指令获取此句柄列表。

在以下程序示例中，调用了一次该指令，向 OPC UA 服务器发送一个使能信号。

块的功能

可使用“OPC_UA_WriteList”指令来写入 OPC UA 服务器中的变量值。

需要哪些信息？

该函数需要以下信息：

• 要写入其值的变量的句柄（“NodeHdls”参数）

• 要传输的各变量的值（“Variable”参数）

为此，请参考以下实例：

– 如果使用的客户端接口具有写入列表，STEP 7 会自动创建与需要传输的变量对应的系

统数据类型。

– 如果不使用客户端接口，必须为“Variable”参数创建 PLC 数据类型 (UDT) 或结构 
(STRUCT)。 
根据需要传输的变量定义该 UDT 的分量。

使用与相应 OPC UA 数据类型兼容的 SIMATIC 数据类型，请参见“AUTOHOTSPOT”。

指令
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指令会返回哪些信息？

该指令返回以下信息：

• 错误消息列表（“NodeStatusList”参数）。 
此表中的每条错误消息都与“NodeHdls”参数中的对应句柄相关。

对于各变量（“NodeHdl”），用户需要检查 OPC UA 服务器是否能接受新值。

已组态连接的使用方法

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择作为客户端的 CPU。
2. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择要用于执行客户端指令的函数块。

在该示例中，函数块名为“WriteToProductionline”。
选择的语言：SCL。

3. 使用拖放功能将“OPC_UA_WriteList”指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 客户
端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA Client) 文件夹移到编辑器。

4. 选择该调用，作为多重实例。
STEP 7 创建该指令的实例并将其命名为“OPC_UA_WriteList_Instance”。

5. 单击“OPC_UA_WriteList_Instance”。
STEP 7 将打开“组态”(Configuration)。 

6. 在“选择用于 OPC UA 接口的客户端接口”(Select client interface for OPC UA interface) 下，选
择要为指令使用的客户端接口。
在该示例中，客户端接口名为“Productionline”，
（请参见“AUTOHOTSPOT”和“AUTOHOTSPOT”）。

7. 单击“数据访问”(Data access)，然后选择写入列表。
在该示例中，读取列表名为“WriteListStatus”。 
STEP 7 现在将自动为指令参数提供已为客户端接口组态的值。

8. 单击“块参数”(Block parameters)，然后将变量手动分配给剩余参数 REQ、Busy、Done、
Error、Status。
STEP 7 会将所选变量添加到函数调用中。

调用指令（首次调用）

有关完整的程序，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

程序示例使用的写入列表“WriteListStatus”包含以下 PLC 变量：

• ProductionEnabled
程序将该变量的新值写入服务器。

“AUTOHOTSPOT”部分介绍了如何创建客户端接口以及如何为其添加包含 PLC 变量的写入列表。

示例程序由 CASE 指令分为多个程序段（实例）。 
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在第四个程序段中，会写入变量值：

SCL
4:  // case 4;  write value to PLC variable "ProductionEnabled"
IF #SetProductionEnabled = TRUE THEN
    #SetProductionEnabled := FALSE;
    //set new value to true
    "Productionline_Data"."WriteListStatus".Variable.ProductionEnabled := TRUE;
END_IF;
IF #Busy = FALSE THEN
    #Req := TRUE;
ELSE
    #Req := FALSE;
END_IF;
OPC_UA_WriteList_Instance(REQ := #Req,
             ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
             NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeCount,
             NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeHdls,
             Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
             NodeStatusList := "Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList,
             Variable := "Productionline_Data"."WriteListStatus".Variable,
             Done => #Done,
             Busy => #Busy,
             Error => #Error,
             Status => #Status);
 

异步执行

“OPC_UA_WriteList”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令调用说明（首次调用）

上例所示为示例 4。 
在示例程序中，该实例仅为一个 PLC 变量分配新值。在用户应用程序中，可为大量 PLC 变量

分配新值。

如果“#SetProductionEnabled”变量包含值“TRUE”，则新值设为 TRUE。
由于初始化仅运行一次（在第一个周期中），因此随后会将“#SetProductionEnabled”设为 
FALSE。
“OPC_UA_WriteList”指令将新值写入 OPC UA 服务器中的 PLC 变量“ProductionEnabled”。

指令
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如果指令未执行，#Busy 为 FALSE，因此“#Req”变量会设为值 TRUE。这将启动指令的执行过

程。下一周期中，#Req 为 FALSE。

调用指令（故障排除）

下图所示为对“Done”和“Error”参数的评估。

SCL
IF #Done = TRUE THEN
    FOR #i := 0 TO 
UINT_TO_INT("Productionline_Configuration".WriteLists.WriteListStatus.NodeCount) - 1 DO
         IF NOT ("Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList[#i] = 0) THEN
         #Output_Error_Message := CONCAT_WSTRING(IN1 := WSTRING#'Error at Writelist 
"WriteListStauts", Index: ',
         IN2 := INT_TO_WSTRING(#i));
         END_IF;
    END_FOR;
    #State := #State + 1;
END_IF;
IF #Error = TRUE THEN
    #State := 100;
    //In case 100, to set REG of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    #Mem_Status := #Status;
    #OPC_UA_WriteList_Instance(REQ := FALSE,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeCount,
              NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeHdls,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              NodeStatusList := "Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList,
              Variable := "Productionline_Data"."WriteListStatus".Variable);
END_IF;

指令调用说明（故障排除）

如果发生错误，输出参数“Error”的值将设为 TRUE ，这会将“#State”变量的值设为 100。该实

例将保留以接受故障排除。示例程序还调用了“OPC_UA_WriteList”指令，以将 REQ 参数设为 
FALSE。
如果输出参数“Done”为 TRUE，说明指令执行成功。

注：该指令可能已成功执行（“Error”参数未置位，“Done”参数置位），但不能设置 PLC 变量。
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因此，在示例中，会对 PLC 变量进行检查，以确定程序是否能够设置有效值：

• 如果服务器能够将新值分配给第一个 PLC 变量，则“NodeStatusList”参数所指向数组的第

一个元素包含值 0。
在本示例中，仅使用一个变量。状态代码位于

“Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList[0]”中。

无法设置 PLC 变量时，程序会输出错误消息。 
“#State”变量的值加 1。这意味着将在下一周期执行下一程序段（示例 5：Release Handle 
List）。

参见

客户端程序中的 OPC UA 指令 (页 5358)
OPC_UA_NodeReleaseHandleList：释放用于读写访问的句柄 (页 5464)

使用 OPC_UA_WriteList 写入数组区段 (S7-1500)

简介

本部分基于“OPC_UA_WriteList”；请参见“OPC_UA_WriteList：写入变量 (页 5441)”。
本部分介绍如何使用“OPC_UA_WriteList”指令为数组的一部分分配（写入）新值。

写入 OPC UA 服务器数组的一部分的基本方法如下：

① 将数组元素写入 OPC UA 服务器数组的一部分
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要求

以下说明假定：

• 已组态一个 CPU 作为 OPC UA 服务器。 
该服务器提供的数组可由 OPC UA 客户端写入。

在该示例中，使用 "Productionline" CPU 为 OPC UA 客户端提供数据块

“Data_from_OPC_UA_Clients”：

• 已组态一个 CPU 作为 OPC UA 客户端。

在客户端，已创建了一个客户端接口，参见“AUTOHOTSPOT”。
客户端接口包含一个数组形式的写入列表。

该数组中只有一部分用于写入服务器上的数组。

在本示例中，使用包含“WriteListStatus”写入列表的“Productionline”客户端接口：

在服务器的“Serial_Number”数组中，新值将写入“Serial_Number[5]" ”到
“Serial_Number[9]”。

调整写入列表数据类型和写入列表 DB
“OPC_UA_WriteList”显示了如何使用“OPC_UA_WriteList”指令向整个标量（包含单个值的变

量）和数组（包含多个值的变量）中写入新值。 
以下部分提供使用 OPC_UA_WriteList 向数组的一部分写入新值时需要使用的

“OPC_UA_WriteList”的更多详细信息。

步骤 1：复制并调整写入列表数据类型

首先，更改变量的数据类型，即为写入 OPC UA 服务器提供数值的变量。

必须进行此更改，因为 STEP 7 生成的数据类型过长。

由于只向数组的一部分（而非整个数组）分配新值，所以数据类型过长。
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在本示例中，访问包含十个元素的数组 "Serial_Number”。 
因此，STEP 7 会生成含十个元素的数据类型。

要缩短数据类型，请按以下步骤操作：

1. 在“项目树”中，打开“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹。

2. 打开“系统数据类型”(System data types) 文件夹。

3. 复制数据类型“<client interface>.<write list>”。
在本示例中，数据类型名为“"Productionline.WriteListStatus”。

4. 将复制的数据类型粘贴到“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹。

5. 更改插入的数据类型的名称，使其在项目中具有意义。
在本示例中，该名称改为“myUDTProductionline.WriteListStatus”。

6. 更改数组的数据类型。
在本示例中，我们要将 Serial_Number[5] 到  Serial_Number[9] 中的值写入 OPC UA 服务器。
因此，将数据类型从“Array[0..9] of Lint”缩短至“Array[0..4] of Lintl”。
在本示例中：

第 2 步：复制写入列表 DB，并为其应用新的写入列表数据类型

在此步骤中，在新数据块中使用新数据类型。

必须执行此步骤，因为 STEP 7 生成的数据块中包含数组的原始数据类型。

无法更改数据类型：每次编译数据块时会恢复原始数据类型。更改丢失。

要新建一个数据块，请按如下步骤操作：

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择作为客户端的 CPU。
2. 打开“程序块”(Program blocks) 文件夹

3. 复制数据类型 <client interface>_Data
在本示例中，数据块名为“Productionline_Data”

4. 将复制的数据块粘贴到“程序块”(Program blocks) 文件夹。

5. 更改插入的数据块的名称，使其在项目中具有意义。
在本示例中，该名称改为“myProductionline_Data”
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6. 现在使用在步骤 1 中创建的新数据类型。
在本示例中，我们为“WriteListStatus”写入列表中的“Variable”变量分配新数据类型：

7. 为“OPC_UA_WriteList”指令的“Tag”参数提供新数据块（在本示例中为
“myProductionline_Data”）。
Variable := "myProductionline_Data"."WriteListStatus".Variable,

第 3 步：为 OPC_UA_ReadList 参数“NodeAddInfos”创建变量

在此步骤中，创建一个“OPC_UA_NodeAdditionalInfo”类型的局部变量。

此变量用于告知“OPC_UA_WriteList”指令数组的哪一部分需要分配新值。
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请按如下步骤进行操作：

1. 创建一个 OPC_UA_NodeAdditionalInfo 类型的数组变量。
在本示例中，在用于调用“OPC_UA_WriteList”指令的函数块的声明部分创建该变量。
将新的局部变量命名为“NodeAdditionalInformation”：

新的局部变量“NodeAdditionalInformation”包含两个“OPC_UA_AdditonalInfo”类型的元素。
NodeAdditionalInformation[0] 提供了待写入的第一个变量（本示例中为
“ProductionEnabled”）的附加信息
NodeAdditionalInformation[1] 提供了待写入的第二个变量（本示例中为“Serial_Number”）的
附加信息

2. 为新变量赋值（在声明部分的“默认值”列）。
在本示例中，不要写入第二个变量（Serial_Number）的所有元素。
因此，为 NodeAdditionalInformation[1].AttributeId 分配值 13（这意味着已写入数组值）。
为 NodeAdditionalInformation[1].StartIndex 分配值 5，因为从索引 5（包括索引 5）开始写
入。
为 NodeAdditionalInformation[1].EndIndex 分配值 9，因为从索引 9（包括索引 9）开始写入。
为 NodeAdditionalInformation[0] 设置以下值，以通知服务器写入列表的第一个元素不是数
组的一部分，而是标量或待写入的整个数组。
常量“#ignore”包含值 4_294_967_295。服务器会忽略 StartIndex 和 EndIndex 的该值，并完
全写入标量和数组。

或者：
还可以在用户程序中设置 NodeAdditionalInformation 的值：
              // set additonal information to Array-Index 0
              // we set default values here
              #NodeAdditonalInformation[0].AttributeID := 13;
              #NodeAdditonalInformation[0].StartIndex := 
4_294_967_295;
              #NodeAdditonalInformation[0].EndIndex := 
4_294_967_295;
              
              // set additonal information to Array-Index 1
              // because we want to write only five values to the 
array in the OPC UA server
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              #NodeAdditonalInformation[1].AttributeID := 13;
              #NodeAdditonalInformation[1].StartIndex := 5;
              #NodeAdditonalInformation[1].EndIndex := 9;
注：
“OPC_UA_NodeAdditionalInfo”类型的数组 NodeAdditionalInformation 包含的元素个数必须
与写入列表中的元素个数相同（本示例中为 2）。

3. 为“OPC_UA_WriteList”指令的“NodeAddInfos”参数分配局部变量
“ NodeAdditionalInformation”。
下图显示了如何使用新提供的参数“Variable”和“NodeAddInfos”调用 OPC_UA_WriteList：
#OPC_UA_WriteList_Instance(REQ := #Req,
               NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeHd
ls,
               NodeStatusList := 
"myProductionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList,
               Variable := 
"myProductionline_Data"."WriteListStatus".Variable,
               ConnectionHdl := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeo
ut,
               NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeCo
unt,
               NodeAddInfos := #NodeAdditonalInformation,
               Busy => #Busy,
               Error => #Error,
               Status => #Status,
               Done => #Done);

服务器中的结果

现在，“OP_UA_WriteList”指令仅将“Serial_Number”数组的一部分写入 OPC UA 服务器。

下图显示了数组“Serial_Number”。服务器自 NodeAdditionalInformation 指定的索引开始分

配写入的值（本示例中为索引 5）：
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说明

要写入多维数组（ 多六维）的区段，请使用“OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt”数据类型。

通过 OPC_UA_WriteList 设置 OPC UA-DataValue (S7-1500)

有效性

以下信息适用于 S7-1500 CPU 固件版本为 V3.0 及以上版本。

要求

• S7-1500 CPU 中已激活 OPC UA 服务器。

说明

通过 OPC_UA_WriteList 设置 OPC UA-DataValue
“OPC_UA_WriteList”指令属于 OPC UA 客户端指令。但如果使用该指令在本地 CPU 的 OPC UA 
服务器上设置一个或多个 OPC UA-DataValues，则该指令的执行与其它客户端功能无关。即，

该 CPU 上的 OPC UA 客户端无需连接，也无需激活。如果该客户端已激活，则

“OPC_UA_WriteList”的调用过程不包含在客户端程序中。

说明

在上述条件下，也可使用指令“OPC_UA_WriteList”持续覆盖本地 CPU（本地主机连接）的 
OPC UA 服务器上一个或多个 OPC UA 变量节点的值和相关附加信息。

为确保一致性，不得通过远程 OPC UA 客户端设置应在本地设置的变量节点值。因此，受影

响变量节点的“AccessLevel”或“UserAccessLevel”属性不得包含“CurrentWrite”选项。

在此，将该值连同相关的附加信息称为 OPC UA-DataValue。
附加信息包括 StatusCode、SourceTimestamp 和 SourcePicoseconds。
只能设置用户自定义服务器接口节点的数据值。这些节点不得包含任何本地数据映射。常量

将被覆盖。 

与之前使用 OPC_UA_WriteList 的不同之处

在 S7-1500 CPU 固件版本 V3.0 以下版本中，指令“OPC_UA_WriteList”只能用于写入远程 OPC 
UA 服务器的 PLC 变量。为此，需要先调用包含建立连接在内的其它指令。除此之外，执行

写入操作后，还需调用其它指令重新释放资源。
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如果使用指令“OPC_UA_WriteList”在本地 CPU 的 OPC UA 服务器上设置一个或多个 OPC UA-
DataValues，则无需执行这些预处理和后处理操作。此时，“OPC_UA_WriteList”完全独立运

行。

使用“OPC_UA_WriteList”在本地 CPU 的 OPC UA 服务器上设置 OPC UA-DataValues 时，一些

参数的含义与写入远程 OPC UA 服务器的 PLC 变量时不同，尤其是“ConnectionHdl”参数。该

参数用于定义此指令的执行方式。

有关参数含义变化的详细说明，请参见相应的参数表。

功能描述

“OPC_UA_WriteList”为异步执行指令，该指令的执行可跨多个调用。在参数“Req”的上升沿

处，开始执行。

参数“Busy”和“Done”用于指示作业状态。

如果执行过程中出错，则参数“Error”和“Status”将发出指示信号。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

参数

下表列出了在本地 CPU 的 OPC UA 服务器上设置一个或多个 OPC UA-DataValues 时，

“OPC_UA_WriteList”指令的参数。

参数 声明 数据类型 说明

Req Input Bool 控制参数请求

上升沿处激活该作业。

Connection
Hdl

Input DWord 注：该参数在写入远程 OPC UA 服务器的 PLC 变量时含义不同。

十进制值 -42 (16#FFFFFFD6)
该值将导致“OPC_UA_WriteList”在本地 CPU 的 OPC UA 服务器上设置 
OPC UA-DataValues。

NodeHdlCou
nt

Input UINT 参数“NodeHdls”指定的数组中的元素数。

NodeHdls InOut Variant 注：该参数在写入远程 OPC UA 服务器的 PLC 变量时含义不同。

指向 OPC_UA_NodeId 类型元素的数组的指针。

该数组中包含待设置值和附加信息的 OPC UA 变量的节点 ID，位于本地

服务器接口下。
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参数 声明 数据类型 说明

NoteAddInfo
s

InOut Variant 注：该参数在写入远程 OPC UA 服务器的 PLC 变量时含义不同。

不支持该参数，需为 ZERO 或未互连。

Timeout Input Time 注：该参数在写入远程 OPC UA 服务器的 PLC 变量时含义不同。

系统不对该参数进行评估。

Done Output Bool 状态参数，具有以下值：

• 0：作业尚未开始或仍在处理之中。

• 1：作业已完成且未出错。仅显示一次调用的状态。

Busy Output Bool 状态参数，具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成。

• 1：作业尚未完成。具有该实例的新作业无法启动。

Error Output Bool 状态参数

• 0：无错误。

• 1：执行过程中出错。

“Status”参数将提供有关错误类型的详细信息。仅显示一次调用的状态。

Status Output DWord “OPC_UA_WriteList”指令的返回值或错误信息，见下文。

NodeStatusL
ist

InOut Variant 指向包含 DWord 类型元素的数组的指针。

该数组中包含各个 OPC UA-DataValues 的错误代码，见下文。

每个元素指示相关 NodeId 的 OPC UA-DataValue 是否设置成功。仅当 
Done 为 1 时，NodeStatusList 有效。数组元素的下标 >= 
NodeHdlCount 时，无效。

Tag InOut Variant 注：该参数在写入远程 OPC UA 服务器的 PLC 变量时含义不同。

指向结构或 PLC 数据类型 (UDT) 的指针，或指向结构或 PLC 数据类型 
(UDT) 数组的指针。该指针指向待写入的 OPC UA-DataValues。
OPC UA-DataValues 适用的规则，见下文。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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OPC UA-DataValues 的规则

OPC UA-DataValues 需遵循以下规则：

• 所有 OPC UA-DataValue 都是结构或 PLC 数据类型 (UDT)，且包含两个、三个或四个元素。

• 第一个元素通常对应 OPC UA 变量的值，由用户自定义服务器接口的节点 ID 寻址。第一

个元素的数据类型可以是任何有效数据类型。不支持“Union”数据类型。

请参见“AUTOHOTSPOT”
• 第二个到四个元素为附加信息 StatusCode、SourceTimestamp 和 SourcePicoseconds。

这些元素的顺序无要求。

仅支持数据类型 DWORD、UINT 和 LDT (DATE_AND_LTIME)。每种数据类型只能使用一次。

元素与元数据的对应关系取决于数据类型：

– DWORD 数据类型的元素解释为状态代码。

如果该元素不存在或值为 0，则解释为状态代码“Good”。
如果预设的状态代码为“Bad”（位 31 置位），则 CPU 的固件将该值设置为 ZERO。

– LDT 数据类型 (DATE_AND_LTIME) 的元素解释为 SourceTimestamp。
如果该元素不存在或者值为 LDT#1970-01-01-00:00:00.000000000 （预设值），则 
CPU 的固件将其设置为当前系统时间。

– UINT 数据类型的元素解释为 SourcePicoseconds。
如果该元素不存在，则解释为 0。
CPU 的固件不会检查该元素的数字值。即，用户需检查相应的默认设置。

“Status”参数

“Error”参数的值为 1 时，可使用“Status”参数确定错误发生的原因。

下表列出了可能的错误代码。

错误代码 
(16#...)

错误名称 说明

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 调用的准备过程中，存储区分配失败。可能

因几个偶发原因导致。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOpera
tions

已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_WriteList”指令的数量（ 多 5 
个）。

B080_0100 Simatic_BadType_VariantIn
put1

“NodeHdls”参数的数据类型不正确

B080_0200 Simatic_BadType_VariantIn
put2

“NoteAddInfos”参数已赋值。
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错误代码 
(16#...)

错误名称 说明

B080_0300 Simatic_BadType_VariantIn
put3

“NodeStatusList”参数的数据类型不正确

B080_0400 Simatic_BadType_VariantIn
put4

“Tag”参数的数据类型不正确

B080_1100 Simatic_ArrayElements_To
oMany

NodeHdlCount > 
MAX_ELEMENTS_NODELIST (300)

B080_C300 Simatic_InsufficientResour
ces

OPC UA 服务器无法访问。例如，由于存储空

间不足。

B080_C500 Simatic_NothingToDo NodeHdlCount 的值为 0。
B080_C700 Simatic_ServerNotEnabled OPC UA 服务器未激活。

B080_C800 Simatic_ServerNotAvailabl
e

OPC UA 服务器已激活，但尚不可用。

B080_C900 Simatic_ServerNotInitialize
d

OPC UA 服务器已激活并可用，但尚未初始

化。

“NodeStatusList”参数

“NodeStatusList”参数中的每个元素指示相关 NodeId 的数据值是否设置成功。

下表列出了各错误代码的具体解释。

错误代码 
(16#...)

错误名称 说明

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 调用的准备过程中，存储区分配失败。可能

因几个偶发原因导致。

8034_0000 OpcUa_BadNodeIdUnknow
n

OPC_UA_NodeId 指向服务器地址空间中 
NamespaceIndex 不存在的节点。

803B_0000 OpcUa_BadNotWritable OPC_UA_NodeId 指向由“OPC UA 客户端可

写入”热性定义的 ServerInterface 节点。
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错误代码 
(16#...)

错误名称 说明

803D_0000 OpcUa_BadNotSupported 该 NodeId 的 OPC UA DataValue 无法更

改。可能的原因：

• OPC_UA_NodeId 引用了一个分配给 PLC 
变量的 ServerInterface 节点。

• OPC_UA_NodeId 是命名空间 3 的一部分

（标准 SIMATIC 服务器接口）

• OPC_UA_NodeId 是命名空间 0 的一部

分。

• OPC_UA_NodeId 与 ServerInterface 节
点不匹配或不是变量。

803E_0000 OpcUa_BadNotFound OPC_UA_NodeId 中的 NamespaceIndex 无
法解析。

8074_0000 OpcUa_BadTypeMismatch 所提供的 OPC UA-DataValue 中，元素

“Value”的数据类型与相关节点的数据类型

不匹配。

B080_2400 BadValue_VariantInput4 “Tag”参数的相应元素中，OPC UA 
DataValue 的定义不正确。该定义未遵循上

述 OPC UA DataValue 的规则。

Good-Overload 问题

如果在采样时 CPU 过载，则在使用订阅时，OPC UA 服务器会传送状态代码“GoodOverload”。
请参见“AUTOHOTSPOT”
如果本地 CPU 的 OPC UA 服务器使用订阅，则通过 OPC_UA_WriteList 设置 OPC UA-
DataValues 时，需考虑这一点。

如果通过 OPC_UA_WriteList 将特性的状态代码设置为“Severity = Good”，则该状态代码通常

会覆盖为状态代码“GoodOverload”。在 CPU 过载结束后，该状态代码将应用 
OPC_UA_WriteList 设置的上一个值。“GoodOverload”不会更改特性为“Severity = Bad”或
“Severity = Uncertain”的状态代码。

如果状态代码为“GoodOverload”，则位 14“SemanticsChanged”和位 15“StructureChanged”
置位；否则，可在“GoodOverload”时置位上溢位。

指令
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结束数据交换 (S7-1500)

OPC_UA_NodeReleaseHandleList：释放用于读写访问的句柄 (S7-1500)

有效性

“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及更

高版本。

说明

使用“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”指令释放句柄。

下图显示了该指令在编辑器 (FBD) 中的图标。

在上图中，尚未包含该指令的参数。

使用“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”指令释放之前使用“OPC_UA_NodeGetHandleList”指
令注册的 PLC 变量的句柄，请参见下图中的 ③。

断开与 OPC UA 服务器的连接时不需要 "OPC_UA_NodeReleaseHandleList" 指令。此时应立

即调用“AUTOHOTSPOT”指令。该指令会自动释放所有句柄。

指令
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① 准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令

③ 完成读取或写入操作后释放资源的指令

“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”的参数 

表格 4-80 “OPC_UA_NodeReleaseHandleList”函数块的参数 

参数 区域中的

声明

S7 数据

类型

含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发该块的执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符：连接句柄。

用户可通过调用函数块 OPC_UA_Connect 获取连接

句柄。

NodeHdlCount Input UINT NodeHdls 参数中元素的数目

NodeHdls InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。 
该数组包含不再需要在程序中读取或设置的变量的

句柄。

Timeout Input TIME 执行函数块的 长时间。

另请参见“AUTOHOTSPOT”中该参数的具体说明。

NodeStatusList InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。

该数组包含各节点句柄（变量）的错误代码；请参

见下文的“NodeStatusList 参数中的错误编号”。

对于各节点句柄，可查看是否能将其释放。

Done Output BOOL 用于块处理的状态参数

• 0：已中止块处理，尚未完成或尚未开始

• 1：已完成块处理，未出错

指令
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参数 区域中的

声明

S7 数据

类型

含义

Busy Output BOOL 用于块处理的状态参数

• 0：尚未执行块

• 1：当前正在执行块

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“Status”参数。

Status Output DWORD 请参见下文的“状态参数中的错误编号”

状态对应的错误编号

下表汇总了该指令的错误代码：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 已成功执行函数块。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次调用，表

示未开始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务

器共用存储区，应降低服务器的存储

区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 变量。

• 减少当前连接到服务器的 OPC UA 
客户端的数量。

• 设置更少的订阅。

指令
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接速度过慢

（容量不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 URL
• 增加超时设置（为函数块 

OPC_UA_Connect 的超时参数设

置更大的值）。 
800D_0000 OpcUa_BadServerNotConne

cted
服务器未连接或者连接句柄错误或无

效。

800F_0000 OpcUa_BadNothingToDo 不执行任何操作：OPC UA 服务器从 
OPC UA 客户端接收到一个空表，其

中不含任何指令。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperati
ons

已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”
指令数量 (> 1)，请参见：

AUTOHOTSPOT
80AE_0000 BadConnectionClosed 与相应 ConnectionHdl 的连接处于

“ShutDown”状态（连接终止）。连

接/会话无法自动“重新激活”。可能

的原因：会话已从服务器上删除，例

如由于重启或超时等原因。

在这种情况下，必须通过指令

“OPC_UA_Disconnect”明确关闭连接

并再次释放连接资源。在用户程序

中，必须复位已对此连接无效的 
ConnectionHdl。 
随后必须与服务器建立新的连接（参

见指令“OPC_UA_Connect”）。

指令
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

80AF_0000 BadInvalidState 与相应 ConnectionHdl 的连接处于

“ConnectinError”状态（临时连接错

误，连接中断）。CPU 尝试“重新激

活”连接。如果在设定的超时间隔 
(OPC UA Session Timeout) 内未成功

激活连接，连接会进入“Shutdown”
状态。状态转换要求：CPU 可访问 
OPC UA 服务器以检查会话是否仍处

于活动状态。 
B080_0100 Simatic_BadType_VariantInp

ut1
参数“NodeHdls”的数据类型不正确。

B080_1100 Simatic_ArrayElements_Too
Many

NodeHdlCount > 
MAX_ELEMENTS_NODELIST

B080_0200 Simatic_BadType_VariantInp
ut2

参数“NodeStatusList”的数据类型不

正确。

B080_3100 BadNumElements_VariantIn
put1

NodeHdlCount >“NodeHdls”参数的

数组元素数量。

B080_3200 BadNumElements_VariantIn
put2

NodeHdlCount >“NodeStatusList”参
数的数组元素数量。

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。

B080_C500 Simatic_NothingToDo 不执行任何操作：指令正在使用未包

含任何元素的列表。

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客户端指令

数量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型客户端指

令数量，请参见“

AUTOHOTSPOT”
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

“NodeStatusList”的错误编号

“NodeStatusList”参数包含各节点句柄（变量）的错误代码。

指令
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下表列出了各错误代码的具体说明：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 成功释放句柄。

8034_0000 OpcUa_BadNodeUnknown 传输的节点句柄未知。

更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

下文中将介绍如何使用该指令

此部分根据程序示例介绍指令“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”在与 OPC UA 服务器交换数

据的程序中的使用方法。

要求

以下说明假定：

• 已创建了一个客户端接口。

• 已创建并组态与 OPC UA 服务器的连接，请参见“AUTOHOTSPOT”。
此外，使用“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”指令必须满足以下要求：

• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

用户可通过调用函数块“AUTOHOTSPOT”获取连接句柄。

• 具有各变量的句柄列表，其变量值不再需要在程序中读取或写入。

用户可通过调用函数块“AUTOHOTSPOT”获取此句柄列表。

指令的功能

调用“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”指令可释放程序中不再需要的节点句柄。

节点句柄为在 OPC UA 服务器中对节点（如 PLC 变量）的数值引用。

函数块需要哪些信息？

该函数块需要以下信息：

• 各变量（或其它节点）的句柄列表，其变量值不再需要读取或写入（在“NodeHdls”参数

中）。

指令
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函数块会返回哪些信息？

该函数块会返回以下信息：

• 错误消息列表（“NodeStatusList”参数中）。 
此表中的每条错误消息都与“NodeHdls”参数中的对应句柄相关。

对于各节点句柄，用户需要检查 OPC UA 服务器是否能释放句柄。 
如果无法释放节点句柄，则用户程序必须捕获此错误：例如，在故障排除会话中再次调

用该指令。

已组态连接的使用方法

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择将用作客户端的 CPU。
2. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择要用于执行客户端指令的函数块。

在该示例中，函数块名为“ReadFromProductionline”。
选择的语言：SCL。

3. 使用拖放功能将“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 
客户端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA Client) 文件夹移到编辑器。

4. 选择该调用，作为多重实例。
STEP 7 创建该指令的实例并将其命名为“OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance”。

5. 在“OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance”指令中，单击图标“开始组态”(Start 
configuration)。
STEP 7 随即在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。

6. 在“选择用于 OPC UA 接口的客户端接口”(Select client interface for OPC UA interface) 下，选
择要为指令使用的客户端接口。
在本示例中，客户端接口名为“Productionline”，为“AUTOHOTSPOT”而创建。

7. 单击“数据访问”(Data access)，然后选择读取列表。
在该示例中，读取列表“ReadListProduct”。 
STEP 7 现在将自动为指令参数提供已为客户端接口组态的值。

8. 单击“块参数”(Block parameters)，然后为参数 REQ、Busy、Done、Error 和 Status 手动分配
变量。
STEP 7 会将所选变量添加到函数调用中。

调用指令（首次调用）

有关完整的程序，请参见“读取 PLC 变量的程序示例 (页 5559)”部分。

程序示例使用的读取列表“ReadListProduct”包含以下 PLC 变量：

• NewProduct
• ProductNumber
这些 PLC 变量的句柄由以下程序示例释放。

指令
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CASE 指令 
示例程序由 CASE 指令分为多个程序段（实例）。 
示例 5 如下所示：

SCL
5:  // case 5, release node handles
            
            IF #Busy = FALSE THEN
                  #Req := TRUE;
            ELSE
                #Req := FALSE;
            END_IF;
            
            #OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance(REQ := #Req,
                  ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                  NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
                  NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls,
                  Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                  NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
                  Done => #Done,
                  Busy => #Busy,
                  Error => #Error,
                  Status => #Status);

异步执行

“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令调用说明（首次调用）

上图所示为示例 5。 
程序的这一部分调用“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”指令。这将释放 PLC 变量的句柄。这

些变量列在“ReadListProduct”读取列表中。

如果指令未执行，#Busy 为 FALSE，因此“#Req”变量会设为值 TRUE。这将启动指令的执行过

程。下一周期中，#Req 为 FALSE。

指令
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调用指令（故障排除）

下图所示为对“Done”和“Error”参数的评估。

SCL
            IF #Done = TRUE THEN
                IF "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[0] = 0 AND
                   "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[1] = 0
                THEN
                    #State := #State + 1;
                ELSE
                    #State := 100;
                    //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
                    #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
                    #Mem_Status := #Status;
                    #Output_Error_Message := WString#'Error at NodeReleaseHandleList';
                END_IF;
            END_IF;
            
            IF #Error = TRUE THEN
                #State := 100;
                //In case 100, to set REG of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
                #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
                #Mem_Status := #Status;
                #OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance(REQ := FALSE,
                      ConnectionHdl := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                      NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
                      NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls,
                      Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                      NodeStatusList := 
"Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList);
            END_IF;

指令调用说明（故障排除）

如果发生错误，输出参数“Error”的值将设为 TRUE ，这会将 #State 变量的值设为 100。该实

例将保留以接受故障排除。示例程序还调用了指令“OPC_UA_NodeReleaseHandleList”，以将 
REQ 参数设为 FALSE。
如果 TRUE 值在“Done”输出参数中，说明指令执行成功。

注：该指令可能已成功执行（“Error”参数未置位，“Done”参数置位），但无法为 PLC 变量释

放句柄。

指令
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因此，在示例中会进行相应的检查，以确定是否已释放两个变量的句柄：

• 如果服务器释放第一个 PLC 变量的句柄，则“NodeStatusList”参数指向的数组的第一个元

素包含值 0。
在本示例中，状态代码位于 "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[0] 
中。

• 如果服务器释放第二个 PLC 变量的句柄，则“NodeStatusList”参数指向的数组的第二个元

素包含值 0。
在本示例中，状态代码位于 "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[1] 
中。

如果同时满足两个条件，则变量“#State”的值加 1。这意味着将在下一周期执行下一程序段

（示例 6 - 关闭连接）。

有关示例 6 的说明信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

说明

在示例 6 中，将启用与 OPC UA 服务器的连接。这同样也将释放客户端程序在服务器中占用

的所有其它资源。如果要终止与服务器的连接，则用户程序可跳过示例 5 直接执行示例 6。

参见

客户端程序中的 OPC UA 指令 (页 5358)

OPC_UA_Disconnect：关闭连接 (S7-1500)

有效性

除非另有说明，否则“OPC_UA_Disconnect”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 
V2.6 及更高版本。

指令
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说明

使用“OPC_UA_Disconnect”指令断开与 OPC UA 服务器的连接。

说明

固件版本 V2.8 及更高版本的连接句柄 (ConnectionHdl) 处理

自固件版本 V2.8 起，出现连接错误（错误代码“BadConnectionClosed”）后，必须通过指令

“OPC_UA_Disconnect”明确关闭连接，从而再次释放连接资源。必须在用户程序中复位此无

效连接的 ConnectionHdl。

下图显示了该指令在编辑器 (FBD) 中的图标。

在上图中，尚未包含该指令的参数。

指令 "OPC_UA_Disconnect" 用于断开与 OPC UA 服务器的连接，并终止会话，请参见下图中

的 ③：

① 准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令

③ 完成读取或写入操作后释放资源的指令

指令
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“OPC_UA_Disconnect”的参数 

表格 4-81 “OPC_UA_Disconnect”函数块的参数 

参数 区域中的

声明

数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发该块的执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符：连接句柄。

用户可通过调用函数块 OPC_UA_Connect 获取连接

句柄。

Timeout Input TIME 执行函数块的 长时间。

另请参见“OPC_UA_Connect：创建连接 
(页 5375)”中该参数的具体说明。

Done Output BOOL 用于块处理的状态参数

• 0：已中止块处理，尚未完成或尚未开始

• 1：已完成块处理，未出错

注：即使“OPC_UA_Disconnect”指令的处理以 
Done=1 完成，连接资源也会在约 60 秒的时间内保

持占用状态，请参见“AUTOHOTSPOT”。
Busy Output BOOL 用于块处理的状态参数

• 0：尚未执行块

• 1：当前正在执行块

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“Status”参数。

Status Output DWORD 请参见下文的“状态参数中的错误编号”

状态参数中的错误编号

“Status”参数将提供指令执行过程中所发生错误的相关信息。

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 已成功执行函数块。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次调

用，表示未开始执行作业

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5475



错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC UA 服
务器共用存储区，应降低服务器

的存储区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 变量。

• 减少当前连接到服务器的 
OPC UA 客户端的数量。

• 设置更少的订阅。

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接速度

过慢（容量不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 URL
• 增加超时设置（为函数块 

OPC_UA_Connect 的超时参

数设置更大的值）。 
800D_0000 OpcUa_BadServerNotConnected 服务器未连接或者连接句柄错误

或无效。

800F_0000 OpcUa_BadNothingToDo 不执行任何操作：OPC UA 服务

器从 OPC UA 客户端接收到一个

空表，其中不含任何指令。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperations 已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_Disconnect”指令数量 
(> 1)，请参见：AUTOHOTSPOT

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。

B080_C600 Simatic_ClientNotAvailable 初始化客户端时出错

指令
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客户端

指令数量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型客户端

指令数量，请参见

“AUTOHOTSPOT”
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

下文中将介绍如何使用该指令

此部分根据程序示例介绍指令“OPC_UA_Disconnect”在与 OPC UA 服务器交换数据的程序中

的使用方法。

要求

以下说明假定：

• 已创建了一个客户端接口，参见“AUTOHOTSPOT”。
• 已创建并组态与 OPC UA 服务器的连接，请参见“AUTOHOTSPOT”。
此外，使用“OPC_UA_Disconnect”指令必须满足以下要求：

• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

通过调用指令获取连接句柄，请参见“OPC_UA_Connect：创建连接 (页 5375)”。

指令的功能

调用指令“OPC_UA_Disconnect”断开与 OPC UA 服务器的连接。

已组态连接的使用方法

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择将用作客户端的 CPU。
2. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择要用于执行客户端指令的函数块。

在该示例中，函数块名为“ReadFromProductionline”。
选择的语言：SCL。

3. 使用拖放功能将“OPC_UA_Disconnect”指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 客户
端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA Client) 文件夹移到编辑器。

4. 选择该调用，作为多重实例。
STEP 7 将创建一个该指令的实例并命名为 "OPC_UA_Disconnect_Instance"。

指令
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5. 在“OPC_UA_Disconnect_Instance”指令中，单击图标“开始组态”(Start configuration)。
STEP 7 随即在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。 

6. 在“选择用于 OPC UA 接口的客户端接口”(Select client interface for OPC UA interface) 下，选
择要为指令使用的客户端接口。
在本示例中，该客户端接口名为“Productionline”，为“AUTOHOTSPOT”而创建；具体参见
“AUTOHOTSPOT”。
STEP 7 现在将自动为指令参数提供已为客户端接口组态的值。

7. 单击“块参数”(Block parameters)，然后将变量手动分配给剩余参数 REQ、Busy、Done、
Error、Status。
STEP 7 会将所选变量添加到指令调用中。

调用指令

有关完整的程序，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

示例程序用于终止 OPC UA 服务器连接和会话：

SCL
6:  // case 6, disconnect from server
            IF #Busy = FALSE THEN
                  #Req := TRUE;
            ELSE
                  #Req := FALSE;
            END_IF;
            #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
                  ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                  Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                  Done => #Done,
                  Busy => #Busy,
                  Error => #Error,
                  Status => #Status);

 基于以下原因，该示例程序将调用“OPC_UA_Disconnect”指令：

• 终止与 OPC UA 服务器的连接。

• 发生错误的情况下将 REQ 参数设为 FALSE。

异步执行

“OPC_UA_Disconnect”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令
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指令调用说明

上图所示为示例 6。程序中的这一部分用于终止与已连接的 OPC UA 服务器的连接和会话。

如果 #State 变量为 6，则执行示例 6。
如果“OPC_UA_Disconnect”指令未执行，#Busy 为 FALSE，因此“#Req”变量会设为值 TRUE。
这将启动指令的执行过程。下一周期中，#Req 为 FALSE。
如果输出参数“Done”为 TRUE，则可释放用于连接的句柄并终止连接。这样会将“#State”变量

的值加 1。这意味着将在下一周期执行下一程序段（示例 7）。该实例用于设置函数块

（Output_Busy = FALSE，Output_Done = TRUE）的状态信息。

如果无法成功执行该指令，则输出参数“Error”为 TRUE，且变量 #State 的值为 100。该实例

将保留以接受故障排除。

诊断 (S7-1500)

OPC_UA_ConnectionGetStatus：读取连接状态 (S7-1500)

有效性

除非另有说明，否则“OPC_UA_ConnectionGetStatus”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固
件版本 V2.6 及更高版本。

说明

使用“OPC_UA_ConnectionGetStatus”指令监视连接，即获取关于 OPC UA 服务器连接质量的

信息。

该指令返回以下信息：

• 连接状态

• 所连接 OPC UA 服务器的状态和服务等级

（状态的节点标识符：i=2259，ServiceLevel 的节点标识符：i=2267）

指令
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① 准备读取和写入操作的指令

② 读取和写入指令

③ 完成读取或写入操作后用于进行“清理”的指令 

“OPC_UA_ConnectionGetStatus”的参数

表格 4-82 “OPC_UA_ConnectionGetStatus”函数块的参数

参数 区域中的

声明

数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发指令的执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符。 
可使用指令“OPC_UA_Connect：创建连接 
(页 5375)”获取句柄。

Timeout Input TIME 指令执行的 长时间（单位为毫秒）。

另请参见“OPC_UA_Connect：创建连接 
(页 5375)”中该参数的具体说明。 

Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完成或尚未开始

• 1：指令的执行已完成且未出错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“Status”参数。

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状态对应的错误

编号”

指令
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参数 区域中的

声明

数据类型 含义

ConnectionStatus Output UDINT 通过 ConnectionHdl 参数指定的连接状态。

Done=1 时有效。

含义：

• 0：已建立与 OPC UA 服务器的连接。

• 1：与 OPC UA 服务器的连接不正确

（“ConnectionError”）。在此状态下，CPU 
尝试“重新激活”连接。

• 2：无法重新激活与 OPC UA 服务器的连

接。CPU 已与服务器断开连接

（“ShutDown”）。必须关闭连接 
(OPC_UA_Disconnect)，然后与 OPC UA 服
务器建立新连接 (OPC_UA_Connect)。

ServerState Output UDINT OPC UA 服务器的相关信息。Done=1 且 
ConnectionStatus=0 时有效

值的含义：

• 0：服务器正在正常运行。

• 1：服务器中发生错误。服务器无法继续可

靠运行。

• 2：服务器正在运行。但是，尚未加载组

态，因此未交换数据。

• 3：服务器暂时不可用。

• 4：服务器已关闭或正在关闭。

• 5：服务器正在运行测试模式。各输出未互

连。

• 6：服务器正在正常运行。但是，读取 PLC 
变量时会出现一些问题。

• 7：服务器状态未知。

如果与服务器之间无连接，则设置该值。

ServiceLevel Output Byte 关于所连接 OPC UA 服务器功能的信息。

Done=1 且 ConnectionStatus=0 时有效。

服务器返回一个介于 0 和 255 之间的编号，指

示其功能：编号越大，服务器功能越强。

状态对应的错误编号

“Status”参数将提供指令执行过程中所发生错误的相关信息。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5481



下表汇总了该指令的错误代码：

错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 指令已成功完成。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次调用，表示

未开始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器

共用存储区，应降低服务器的存储区要

求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 变量。

• 减少当前连接到服务器的 OPC UA 客
户端的数量。

• 设置更少的订阅。

8009_0000 OpcUa_BadUnknownResponse 服务器发送的响应未知或无效。

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接速度过慢

（容量不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 URL
• 增加超时设置（为函数块 

OPC_UA_Connect 的超时参数设置

更大的值）。 
800D_0000 OpcUa_BadServerNotConnected 服务器未连接或者连接句柄错误或无

效。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperations 已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_ConnectionGetStatus”指令

数量 (> 1)，请参见：AUTOHOTSPOT

指令
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错误代码 
（十六进制值）

错误名称 说明

8074_0000 OpcUa_BadTypeMismatch ServerState/ServiceLevel 的类型不是预

期值。

A000_0105 PLCopenUA_Bad_ConnectionInva
lidHdl

连接句柄 (ConnectionHdl) 无效/未知。

需要建立新的连接。使用

“OPC_UA_Disconnect”指令释放连接

时，此连接的 Connection Handle 也将

变为无效状态。注：对于固件版本为 
V2.8 及以上版本的 S7-1500 CPU，仅当

调用 OPC_UA_Disconnect 指令时，连

接句柄才会释放或变为无效状态。 
B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客户端指令数

量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型客户端指令数

量，请参见“AUTOHOTSPOT”
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

要求

使用“OPC_UA_ConnectionGetStatus”指令必须满足以下要求：

• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

通过指令“OPC_UA_Connect：创建连接 (页 5375)”，可获取连接句柄。

调用指令

本部分介绍了函数块“Analyze_Connection”。函数块说明了如何使用指令

“OPC_UA_ConnectionGetStatus”。
有关完整的示例，请参见“OPC_UA_ConnectionGetStatus 的程序示例 (页 5554)”部分。

变量声明

声明“OPC_UA_ConnectionGetStatus”指令的实例和为指令参数提供的变量。

本程序示例中的声明如下所示：

指令
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用户程序

下图显示了示例程序“Analyze_Connection”中用于确定服务器连接质量的部分。

示例程序由 CASE 指令分为多个程序段（实例）。 
示例 2（分析连接）如下所示：

SCL
2: // case 2, analyse connection 
    IF #Busy = FALSE THEN
            #Req := TRUE;
    ELSE
            #Req := FALSE;
    END_IF; 
 
    #OPC_UA_ConnectionGetStatus_Instance(REQ := #Req,
                  ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
                  Timeout := T#6S,
                  Done => #Done,
                  Error => #Error,
                  Busy => #Busy,
                  Status => #Status,
                  ConnectionStatus => #ConnectionStatus,
                  ServerState => #ServerState,
                  ServiceLevel => #ServiceLevel);
    IF #Done = TRUE THEN
            #State := #State + 1;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
            #State := 100;
            #Mem_Status := #Status;
            #OPC_UA_ConnectionGetStatus_Instance(REQ := FALSE, ConnectionHdl := 
#ConnectionHdl);
    END_IF;

如果发生错误，指令“OPC_UA_ConnectionGetStatus”（#Error 的值为“TRUE”）的参数 REQ 的
值将设为 FALSE。

异步执行

“OPC_UA_ConnectionGetStatus”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5484 编程和操作手册, 11/2022



指令调用说明

上图所示为示例程序“Analyze_Connection”的示例 2。 
程序中的这一部分用于从已连接的 OPC UA 服务器中请求“ConnectionStatus”、“ServerState”
和“ServiceLevel”的当前值，但之后不会对这些值进行评估。 
如果 #State 变量为 2，则执行示例 2。
如果“OPC_UA_ConnectionGetStatus”指令未执行，#Busy 为 FALSE，因此“#Req” 变量会设为 
TRUE。这将启动指令的执行过程。在下一周期中，#Req  为 FALSE。
如果输出参数“Error”为 TRUE，指令执行过程中会出错。这会将“#State”变量的值设为 100。
该实例将保留以接受故障排除。

如果输出参数“Done”为 TRUE，说明指令执行成功。这样会将“#State”变量的值加 1。这意味

着将在下一周期执行下一程序段（示例 3）。有关示例 3 的信息，请参见

“OPC_UA_Disconnect：关闭连接 (页 5473)”。

使用 OPC_UA_ReadList 诊断 OPC UA 服务器 (S7-1500)

有效性

以下信息适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V3.0 及以上版本。

要求

• S7-1500 CPU 中已激活 OPC UA 服务器。

说明

使用 OPC_UA_ReadList 诊断 OPC UA 服务器

“OPC_UA_ReadList”指令属于 OPC UA 客户端指令。如果使用该指令在本地 CPU 对 OPC UA 服
务器执行诊断，该指令的执行与任何客户端功能都无关。即，该 CPU 上的 OPC UA 客户端无

需连接，也无需激活。如果该客户端已激活，则“OPC_UA_ReadList”的调用过程不包含在客

户端程序中。

说明

“OPC_UA_ReadList”指令可在上述情况下用于读取本地 CPU 的 OPC UA 服务器的服务器地址

空间变量节点（localhost 连接），从而可在标准 SIMATIC 服务器接口取消激活时访问可用

的节点。

指令
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程序的访问权限与访客身份（匿名用户）和安全策略为“无”的远程 OPC UA 客户端相同。

这意味着用户程序无法读取 SessionSecurityDiagnosticsArray。

与之前使用的 OPC_UA_ReadList 的差异

对于固件版本不超过 V3.0 的 S7-1500 CPU，“OPC_UA_ReadList”指令只能用于读取远程 OPC 
UA 服务器的 PLC 变量。为此，需要先调用其它指令（包括建立连接的指令）。除此之外，执

行读取操作后，还需调用其它指令重新释放资源。

如果使用“OPC_UA_ReadList”指令诊断本地 CPU 的 OPC UA 服务器，则无需执行这些预处理

和后处理步骤。此时，“OPC_UA_ReadList”完全独立运行。

使用“OPC_UA_ReadList”对本地 CPU 的 OPC UA 服务器执行诊断时，部分参数的含义与读取

远程 OPC UA 服务器的 PLC 变量时不同，尤其是“ConnectionHdl”参数。该参数用于定义此指

令的执行方式。

有关参数含义变化的详细说明，请参见相应的参数表。

功能描述

“OPC_UA_ReadList”指令是异步运行指令。该指令的执行可跨多个调用。在参数“Req”的上升

沿处，开始执行。

参数“Busy”和“Done”用于指示作业状态。

如果执行过程中出错，则参数“Error”和“Status”将发出指示信号。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”

参数

下表列出了对本地 CPU 的 OPC UA 服务器执行诊断时，“OPC_UA_ReadList”指令的参数。

参数 声明 数据类型 说明

Req Input Bool 控制参数请求

上升沿处激活该作业。

Connection
Hdl

Input DWord 注：该参数的含义与读取远程 OPC UA 服务器的 PLC 变量时不同。

十进制值 -42 (16#FFFFFFD6)
该值将导致“OPC_UA_ReadList”在本地 CPU 的 OPC UA 服务器上读取节

点。

NodeHdlCou
nt

Input UINT 参数“NodeHdls”指定的数组中的元素数。

指令
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参数 声明 数据类型 说明

NodeHdls InOut Variant 注：该参数的含义与读取远程 OPC UA 服务器的 PLC 变量时不同。

指向 OPC_UA_NodeId 类型元素的数组的指针，参见

“OPC_UA_NodeId (页 5527)”
该数组包含本地服务器接口的节点。

可在标准 SIMATIC 服务器接口取消激活时读取所有节点。

NodeAddInf
os

InOut Variant 指向 OPC_UA_NodeAdditionalInfo (页 5528) 
或 OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt (页 5529) 类型的数组的指针

该数组定义了要读取节点中（变量中）的哪种属性。

此数组中的第一个元素是指“NodeHdls”参数所指向的数组中的第一个元

素。

该参数是可选设置。如果未设置此参数，则会读取所有节点（变量）的

值。

读取数组时，可限制要读取的数组元素，请参见“使用 
OPC_UA_ReadList 读取数组范围信息 (页 5436)”的“读取数组区”。

Timeout Input Time 注：该参数的含义与读取远程 OPC UA 服务器的 PLC 变量时不同。

系统不对该参数进行评估。

Done Output Bool 状态参数，具有以下值：

• 0：作业尚未开始或仍在处理之中。

• 1：作业已完成且未出错。仅显示一次调用的状态。

Busy Output Bool 状态参数，具有以下值：

• 0：作业尚未启动或已完成。

• 1：作业尚未完成。具有该实例的新作业无法启动。

Error Output Bool 状态参数

• 0：未发生错误。

• 1：执行过程中出错。

“Status”参数将提供有关错误类型的详细信息。仅显示一次调用的状态。

Status Output DWord 指令“OPC_UA_ReadList”的返回值或错误信息，见下文。

NodeStatusL
ist

InOut Variant 指向 DWORD 类型数组的指针。

该数组包含各变量的错误代码（请参见下文的“NodeStatusList 的错误

编号”）。

指定每个变量的值是否可读取。

可能出现指令已成功执行（“错误”参数未设置）、但无法读取特定 
NodeId（变量）的值的情况。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5487



参数 声明 数据类型 说明

TimeStamps InOut Variant 指向 LDT 类型数组的指针。

此数组中的第一个元素是指“NodeHdls”参数所指向的数组的第一个元

素。

该参数是可选设置。如果不使用此参数，OPC UA 服务器不提供时间戳。

变量 InOut Variant 指向结构或 PLC 数据类型 (UDT) 的指针。

该指针指向目标区（读取值）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”

“Status”参数

“Error”参数的值为 1 时，可使用“Status”参数确定错误发生的原因。

下表列出了可能的错误代码。

错误代码 
(16#...)

错误名称 说明

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 调用的准备过程中，存储区分配失败。可能

因几个偶发原因导致。

B080_0100 Simatic_BadType_VariantIn
put1

分配给 NodeHdls 参数的值指向错误的类型

元素。NodeHdls 必须是指向 
OPC_UA_NodeId 类型元素的数组的指针。

B080_0200 Simatic_BadType_VariantIn
put2

分配给 NodeAddInfos 参数的值指向错误的

类型元素。NodeAddInfos 必须是指向 
OPC_UA_NodeAdditionalInfo 或 
OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt 类型数组

的指针。

B080_0300 Simatic_BadType_VariantIn
put3

分配给 NodeStatusList 参数的值指向错误的

类型元素。NodeStatusList 必须是指向 
DWORD 类型数组的指针。

B080_0400 Simatic_BadType_VariantIn
put4

分配给 TimeStamps 参数的值指向错误的类

型元素。TimeStamps 必须是指向 LDT 类型

数组的指针。

B080_0500 Simatic_BadType_VariantIn
put5

分配给 Tag 参数的值指向错误的类型元素。

Tag 必须是指向结构或 PLC 数据类型 (UDT) 的
指针。

指令
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错误代码 
(16#...)

错误名称 说明

B080_1100 Simatic_ArrayElements_To
oMany

NodeHdlCount > 
MAX_ELEMENTS_NODELIST (300)

B080_3100 BadNumElements_VariantI
nput1

NodeHdlCount 的值大于 NodeHdls 指向的

数组大小。

B080_3200 BadNumElements_VariantI
nput2

NodeHdlCount 的值大于 NodeAddInfos 指
向的数组大小。

B080_3300 BadNumElements_VariantI
nput3

NodeHdlCount 的值大于 NodeStatusList 指
向的数组大小。

B080_3400 BadNumElements_VariantI
nput4

NodeHdlCount 的值大于 TimeStamps 指向

的数组大小。

B080_3500 BadNumElements_VariantI
nput5

NodeHdlCount 的值大于或小于“Tag”参数指

向的值元素数。

B080_C300 Simatic_InsufficientResour
ces

OPC UA 服务器无法访问，可能的原因有：存

储空间不足。

B080_C500 Simatic_SimaticNothingTo
Do

NodeHdlCount 的值为 0。

B080_C700 Simatic_ServerNotEnabled OPC UA 服务器未激活。

B080_C800 Simatic_ServerNotAvailabl
e

OPC UA 服务器已激活，但尚不可用。

B080_C900 Simatic_ServerNotInitialize
d

OPC UA 服务器已激活并可用，但尚未初始

化。

“NodeStatusList”参数

“NodeStatusList”参数中的每个元素指示 NodeHDls 中的相关 NodeId 的值是否已成功读取。

仅当“Done”的值为 TRUE 时，NodeStatusList 才有效。元素的下标 >= NodeHdlCount 时，将

忽略这些元素，且这些元素无效。

说明

NodeStatusList
强烈建议始终使用并评估“NodeStatusList”参数。

下表列出了各错误代码的具体解释。

指令
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错误代码 
(16#...)

错误名称 说明

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 调用的准备过程中，存储区分配失败。可能

因几个偶发原因导致。

801F_0000 OpcUa_BadUserAccessDeni
ed

用户程序不具有相关权限，无法读取请求的

节点（例如 
SessionSecurityDiagnosticsArray）

8034_0000 OpcUa_BadNodeIdUnknow
n

OPC_UA_NodeId 引用了服务器地址空间中

不存在的节点。

803D_0000 OpcUa_BadNotSupported 无法读取该 NodeId 的属性。可能的原因：

• OPC_UA_NodeId 属于标准 SIMATIC 服
务器接口。

• OPC_UA_NodeId 是不支持要读取的属性

的 OPC UA_node。
• 在对象节点处读取属性值。

803E_0000 OpcUa_BadNotFound OPC_UA_NodeId 中的 NamespaceIndex 无
法解析。

8074_0000 OpcUa_BadTypeMismatch “Tag”参数的元素数据类型与相关 OPC UA 节
点的数据类型不匹配。

应用

下表列出了一些重要应用案例。

使用以下标识：

• ns：OPC UA 服务器中节点的 NamespaceIndex。
• i：节点的数字标识符

• s：节点的字符串标识符

指令
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应用案例 源 备注

确定 
NamespaceIndex

NamespaceArray 
(ns=0; i=2255)

命名空间具有唯一的名称。在运行系统中创建命名空间时，服务器

为每个命名空间分配一个命名空间索引。读取服务器的

“NamespaceArray”时，可访问并评估该命名空间索引。

确定连接的客户端

数量

CurrentSessionCo
unt (ns=0; i=2277) 

每个客户端至少创建一个会话。此信息用于确定机器的所有伙伴是

否已正确连接。“ServerDiagnosticsSummary”(ns=0; i=2275)（包

含“CurrentSessionCount”组件）下的所有节点在 ns=0 时具有固定 
NodeId。

检查服务器的整体

状态

ServerState
(ns=0; i=2259)

OPC UA 服务器的整体状态（例如故障、正在运行等）可能与用户程

序相关。

会话诊断 SessionDiagnostic
sArray (ns=0; 
i=3707)

OPC UA 服务器持续跟踪所有会话。可能涉及多个参数，例如 
ClientConnectionTime、ClientLastContactTime。
对于每个会话，均在 SessionDiagnosticsArray 中创建一个条目。也

就是说，该数组的大小可变。必须在用户程序中提供足够大的数组，

或使用 NodeAddInfos 参数访问该数组的子集（参见“使用 
OPC_UA_ReadList 读取数组范围信息 (页 5436)”）。要确定当前会

话数，可在同一读取作业中读取 CurrentSessionCount 节点 (ns=0; 
i=2277)。这样可确定数组中当前有效值的数量。可通过 TIA Portal 
中的设备组态指定 大会话数。

另请参见下文的“会话诊断的其它注意事项”。

指令
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应用案例 源 备注

订阅诊断 SubscriptionDiagn
osticsArray
(ns=0; i=2290)

OPC UA 服务器持续跟踪所有订阅和受监视的对象。可能涉及多个参

数，例如 LateSubscriptions（已过期的订阅）。

对于每个订阅，均在 SubscriptionDiagnosticsArray 中创建一个条

目。也就是说，该数组的大小可变。必须在用户程序中提供足够大

的数组，或使用 NodeAddInfos 参数访问该数组的子集（参见“使

用 OPC_UA_ReadList 读取数组范围信息 (页 5436)”）。要确定当前

订阅数，可在同一读取作业中读取 CurrentSubscriptionCount 
(ns=0; i=2285)。这样可确定数组中当前有效值的数量。如果要在程

序中访问 SubscriptionDiagnosticsArray 的单个元素，需要使用订阅 
ID，因为它是 NodeId 的一部分，例如 ns=1；
s=Subscription_<SubscriptionId>.MonitoredItemCount。订阅 ID 
在组态时未知。

指令
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应用案例 源 备注

命名空间 3 的静态

节点（标准 
SIMATIC 接口）

• ns=3; 
s=DeviceManua
l

• ns=3; 
s=DeviceRevisio
n

• ns=3; 
s=EngineeringR
evision

• ns=3; 
s=HardwareRev
ision

• ns=3; 
s=Manufacture
r

• ns=3; s=Model
• ns=3; 

s=OperatingMo
de

• ns=3; 
s=OrderNumbe
r

• ns=3; 
s=RevisionCoun
ter

• ns=3; 
s=SerialNumbe
r

• ns=3; 
s=SoftwareRevi
sion

如果已在 TIA Portal 中取消激活标准 SIMATIC 服务器接口，可在程

序中读取可用的节点。

会话诊断的其它注意事项

SessionDiagnosticsArray (ns=0; i=3707) 的 OPC UA 数据类型为

“SessionDiagnosticsDataType”。该数据类型包含两个“动态”数组：“LocalIds”和
“Client.Description.DiscoveryUrls”。这意味着这些数组的大小在组态时未知。

对于 V2.9 及之前的固件版本，程序结构中的数组大小必须完全匹配读取的 OPC UA 数组的

大小。自固件版本 V3.0 起，PLC 程序中的数组大小可以大于读取的 OPC UA 数组的大小。此

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5493



要求适用于对本地 CPU 的 OPC UA 服务器执行读访问，以及对远程 OPC UA 服务器上的 OPC 
UA 客户端执行读访问。建议在执行读操作前完全复位程序中的值，因为 PLC 的固件不执行

此操作。如果当前读取的数组小于之前读取的数组，则存在访问程序中的旧值或无效值的风

险。

关于兼容性，以下规则适用：到目前为止有效的访问将仍然有效。之前无效的访问现在可返

回值。 
如果要在程序中访问 SessionDiagnosticsArray (ns=0;i=3707) 的单个元素，需要先确定会话 
ID。会话 ID 是 NodeId 的一部分，在组态时未知。例如，如果要确定特定会话的

“ClientLastContactTime”，NodeId 的形式如下：ns=1; 
s=Session_<SessionId>.SessionDiagnostic.ClientLastContactTime。确定会话 ID 的一种方法

是读取 SessionDiagnosticsArray (ns=0; i=3707)，并使用会话名称等确定所查找的会话。会

话名称和会话 ID 均为 OPC UA“SessionDiagnosticsDataType”的组成部分，因此包含在每个会

话的 SessionDiagnosticsArray (ns=0; i=3707) 中。 

参见

OPC_UA_SessionConnectInfo (页 5522)

方法 (S7-1500)

OPC_UA_MethodGetHandleList：获取方法调用句柄 (S7-1500)

有效性

“OPC_UA_MethodGetHandleList”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及更高

版本。

说明

编程示例说明了如何使用 SCL 指令。

该章节假定用户正在为 OPC UA 通信创建并组态一个客户端接口；具体参见“AUTOHOTSPOT”。
有效的操作步骤可以确保自动提供客户端指令的大多数参数。

在用户程序中使用指令“OPC_UA_MethodGetHandleList”可从服务器中获取其为 OPC UA 客户

端提供的方法对应的数值参考（句柄）。OPC_UA_MethodGetHandleList 用于准备方法调用，

请参见下图中的 ①。

该指令返回服务器方法对应的句柄。

指令
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① 用于准备方法调用的指令

② 方法调用

③ 完成方法调用后用于进行“清理”的指令

“OPC_UA_MethodGetHandleList”的参数 

表格 4-83 “OPC_UA_MethodGetHandleList”指令的参数 

参数 区域中的声明 数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发指

令的执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符。 
可使用指令“AUTOHOTSPOT”获
取句柄。

NodeIDCount Input UINT ObjectNodeIDs 或 
MethodeNodeIDs 参数中元素的

数目

ObjectNodeIDs InOut VARIANT 指向包含 AUTOHOTSPOT 类型元

素的数组的指针。

该数组包含方法所在对象（文件

夹）的节点 ID (NodeIDs)。
MethodNodeIDs InOut VARIANT 指向包含 AUTOHOTSPOT 类型元

素的数组的指针。

该数组包含从服务器为其请求句

柄的相应方法的节点 ID 
(NodeIDs)。

Timeout Input TIME 指令执行的 长时间（单位为毫

秒）。有关该参数的说明，另请

参见“AUTOHOTSPOT”。

指令
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参数 区域中的声明 数据类型 含义

NamespaceIndexCount Input UINT 参数 NamespaceIndexes 中数组

元素的数量。

 
NamespaceIndexes InOut VARIANT 指向 UINT 类型的数组的指针。

如果 NamespaceIndexCount  参
数  (NamespaceIndexCount = 
0). 中没有任何元素，则不需要此

参数。

该数组用于为 NodeIDs 参数中的

命名空间索引分配新的索引。

示例： 
如果 NamespaceIndexes[4] 包
含数值 10，则会为“NodeIDs”参
数中之前命名空间索引为 4 的所

有 NodeIds 分配命名空间索引 
10。

Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完

成或尚未开始

• 1：指令的执行已完成且未出

错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“状

态”参数。

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状

态对应的错误编号”

指令
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参数 区域中的声明 数据类型 含义

StatusList InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指

针。 
该数组包含各方法的错误代码；

请参见下文的“NodeStatusList 的
错误编号”。 
对于各种方法，系统指定了是否

可找到相应句柄。

MethodHdls InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。

该数组包含 OPC UA 服务器返回

的各方法 (NodeIDs) 的句柄。

确定参数“ObjectNodeIDs”和“MethodNodeIDs”
ObjectNodeIDs
可以确定必须在“ObjectNodeIDs”参数中输入的 OPC_UA_NodeId，例如对于 UaExpert：

MethodNodeIDs
OPC_UA_NodeId 位于“MethodNodeIDs”参数的下图所示位置：

指令
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状态对应的错误编号

下表汇总了该指令的错误代码：

错误代码

（十六进制

值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 指令已成功完成。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次调用，表示未开

始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器共用

存储区，应降低服务器的存储区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 变量。

• 减少当前连接到服务器的 OPC UA 客户端

的数量。

• 设置更少的订阅。

8009_0000 OpcUa_BadUnknownResponse 服务器未响应预期的结果数

指令
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错误代码

（十六进制

值）

错误名称 说明

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接速度过慢（容量

不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 URL
• 增加超时设置（为函数块 

OPC_UA_Connect 的超时参数设置更大

的值）。 
800D_000
0

OpcUa_BadServerNotConnect
ed

服务器未连接或者连接句柄错误或无效。

800F_0000 OpcUa_BadNothingToDo 不执行任何操作：OPC UA 服务器从 OPC 
UA 客户端接收到一个空表，其中不含任何

指令。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperation
s

已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_MethodGetHandleList”指令数量 
(> 1)，请参见：AUTOHOTSPOT

8074_0000 OpcUa_BadTypeMismatch 使用的数据类型与服务器中的数据类型不

符。

B080_0100 Simatic_BadType_VariantInput
1

参数“ObjectNodeIDs”的数据类型不正确。

B080_0200 Simatic_BadType_VariantInput
2

参数“MethodNodeIDs”的数据类型不正确。

B080_0300 Simatic_BadType_VariantInput
3

参数“NamenspaceIndexes”的数据类型不正

确。

B080_0400 Simatic_BadType_VariantInput
4

参数“StatusList”的数据类型不正确。

B080_0500 Simatic_BadType_VariantInput
5

参数“MethodHdls”的数据类型不正确。

B080_1100 Simatic_ArrayElements_TooMa
ny

超出了方法列表允许的 大数量 
(Max_ELEMENTS_METHODLIST)。

指令
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错误代码

（十六进制

值）

错误名称 说明

B080_3100
B080_3200
B080_3300
B080_3400
B080_3500
常规：

B080_3N0
0（N= 指令

的第 N 个 
VARIANT）

Simatic_BadNumElements_Var
iantInput1
Simatic_BadNumElements_Var
iantInput2
Simatic_BadNumElements_Var
iantInput3
Simatic_BadNumElements_Var
iantInput4
Simatic_BadNumElements_Var
iantInput5
常规： 
Simatic_BadNumElements_Var
iantInputN
（N= 指令的第 n 个版本）

• 第一个 VARIANT 参数 (VariantInput1) 中
的数组元素数量不正确： 
NodeIDCount > ObjectNodeIDs 中的数

组元素数量 
• 第二个 VARIANT 参数 (VariantInput2) 中

的数组元素数量不正确：

NodeIDCount > MethodNodeIDs 中的数

组元素数量 
• 第三个 VARIANT 参数 (VariantInput3) 中

的数组元素数量不正确： 
NamespaceIndexCount > 
NamespaceIndexes 中的数组元素数量 

• 第四个 VARIANT 参数 (VariantInput4) 中
的数组元素数量不正确： 
NodeIDCount > StatusList 中的数组元素

数量 
• 第五个 VARIANT 参数 (VariantInput5) 中

的数组元素数量不正确： 
NodeIDCount > MethodHdls 中的数组

元素数量 
 
常规：第 N 个 VARIANT 参数的元素数量错

误。

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。

B080_C500 Simatic_NothingToDo 不执行任何操作：指令正在使用未包含任何

元素的列表。

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客户端指令数量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型客户端指令数

量，请参见“AUTOHOTSPOT”
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

StatusList 的错误编号

StatusList 参数包含各节点 ID（方法）的错误代码。

指令
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下表列出了各错误代码的具体说明：

错误代码

（十六进制

值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 无错误

8033_0000 OpcUa_BadNodeIdInvalid 节点 ID (NodeId) 的语法错误。

8034_0000 OpcUa_BadNodeIdUnknown NodeId 引用 OPC UA 服务器上不存在的节点

（方法）。

8074_0000 OpcUa_BadTypeMismatch InputArguments/OutputArguments 的类型

错误

更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

要求

以下说明假定：

• 已创建了一个客户端接口，参见“AUTOHOTSPOT”。
• 已创建并组态与 OPC UA 服务器的连接，请参见“AUTOHOTSPOT”。
此外，使用“OPC_UA_MethodGetHandleList”指令（上述 cf 图）还必须满足以下要求：

• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

通过指令“OPC_UA_Connect”，可获取连接句柄。

• 要调用的方法所在命名空间的索引。

通过指令“AUTOHOTSPOT”，可获取下标。

指令的功能

要加快方法调用，OPC UA 服务器可针对方法使用数值引用（句柄）。

用户可使用“OPC_UA_MethodGetHandleList”指令从 OPC UA 服务器获取这些句柄。

用户需要在 OPC UA 指令中使用这些句柄调用方法，“OPC_UA_MethodCall”。

已组态连接的使用方法

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择将用作客户端的 CPU。
2. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择要用于执行客户端指令的函数块。

在该示例中，函数块名为“Call_OpenDoor_On_Productionline”。
选择的语言：SCL。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5501



3. 使用拖放功能将“OPC_UA_MethodGetHandleList”指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 客
户端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA Client) 文件夹移到编辑器。

4. 选择该调用，作为多重实例。
STEP 7 创建该指令的实例并将其命名为“OPC_UA_MethodGetHandleList_Instance”。

5. 在“OPC_UA_MethodGetHandleList_Instance”指令中，单击图标“开始组态”(Start 
configuration)。
STEP 7 随即在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。

6. 在“选择用于 OPC UA 接口的客户端接口”(Select client interface for OPC UA interface) 下，选
择要为指令使用的客户端接口。
在本示例中，客户端接口名为“Productionline”，请参见“AUTOHOTSPOT”。

7. 单击“数据访问”(Data access)，然后选择方法列表。
在该示例中，方法列表名为“MethodListOpenDoor”。 
STEP 7 现在将自动为大多数指令参数提供正确变量。

8. 单击“块参数”(Block parameters)，然后为剩余的参数手动分配变量。
STEP 7 会将所选变量添加到函数调用中。

调用指令（首次调用）

以下的“Call_OpenDoor_On_Productionine”程序摘录给出了使用

“OPC_UA_MethodGetHandleList”指令的方法。

有关完整的程序示例，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

示例程序由 CASE 指令 (Cases) 分为多个程序段。

指令
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示例 3 如下所示：

SCL
3:  // case 3, get an handle for server method OpenDoor
    IF #Busy = FALSE THEN
            #Req := TRUE;
    ELSE
            #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_MethodGetHandleList_Instance(REQ := #Req,
                  ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                  NodeIDCount := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodCount,
                  ObjectNodeIDs := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".ObjectNodes,
                  MethodNodeIDs := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodNodes,
                  Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                  NamespaceIndexCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
                  NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
                  Done => #Done,
                  Busy => #Busy,
                  Error => #Error,
                  Status => #Status,
                  StatusList := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList,
                  MethodHdls := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls);

异步执行

“OPC_UA_MethodGetHandleList”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令调用说明（首次调用）

上图所示为示例 3。此部分程序会在 OPC UA 服务器上注册方法“OpenDoor”。为此，会调用

“OPC_UA_MethodGetHandleList”方法。

如果指令未执行，#Busy 为 FALSE，因此“#Req”变量会设为值 TRUE。这将启动指令的执行过

程。下一周期中，#Req 为 FALSE。

指令
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调用指令（故障排除）

下图所示为对“Done”和“Error”参数的评估。

SCL
    IF #Done = TRUE THEN
            IF "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList[0] = 0 THEN 
  //one method
                  #State := #State + 1;
            ELSE
                  #State := 100;
                  //In case 100, set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
                  #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
                  #Mem_Status := #Status;
                  #Output_Error_Message := WString#'Error at MethodGetHandleList';
            END_IF;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
            #State := 100;
            //In case 100, to set REG of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
            #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
            #Mem_Status := #Status;
            #OPC_UA_MethodGetHandleList_Instance(REQ := FALSE,
                  ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                  NodeIDCount := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodCount,
                  ObjectNodeIDs := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".ObjectNodes,
                  MethodNodeIDs := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodNodes,
                  Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                  NamespaceIndexCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
                  NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
                  StatusList := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList,
                  MethodHdls := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls);
    END_IF;

指令调用说明（故障排除）

如果发生错误，输出参数“Error”的值将设为 TRUE。这会将“#State”的值设为 100。该实例将

保留以接受故障排除。

如果输出参数“Done”为 TRUE，说明指令执行成功。

该指令可能已成功执行（“Error”参数未置位，“Done”参数置位），但无法返回方法的句柄。

指令
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因此，在示例中会进行相应的检查，以确定是否已返回“OpenDoor”方法的句柄：

• 如果满足条件，则变量“#State”的值加 1。这意味着将在下一周期执行下一程序段（示例 
4 - 调用方法）。有关示例 4 的说明信息，请参见“OPC_UA_MethodCall：调用方法 
(页 5505)”。

• 如果不满足该条件，则会将其评估为错误，且 #State  的值为 100。此错误情况会延续至

下一周期中。

说明

如果通过 OPC_UA_MethodGetHandleList 在应用程序中注册了多个方法，则当 #Done = 
TRUE  时， 好始终使 #State 的值加 1，并且在通过“OPC_UA_MethodCall”调用各个方法前，

仅检查是否针对有问题的方法返回了有效句柄（在示例 4 中）。

OPC_UA_MethodCall：调用方法 (S7-1500)

有效性

“OPC_UA_MethodCall”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及更高版本。

说明

在用户程序中可使用“OPC_UA_MethodCall”指令调用服务器方法。

下图所示为用户程序结构。“OPC_UA_MethodCall”指令位于 ② 部分：

① 用于准备方法调用的指令

② 方法调用

③ 完成方法调用后用于进行“清理”的指令

指令
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“OPC_UA_MethodCall”的参数 

表格 4-84 “OPC_UA_MethodCall”指令的参数 

参数 区域中的声明 数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发指

令的执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符。 
可使用指令“AUTOHOTSPOT”获
取句柄。

Timeout Input TIME 指令执行的 长时间（单位为毫

秒）。

另请参见“AUTOHOTSPOT”中该

参数的具体说明。

MethodHdl Input DWORD 要调用的方法的句柄。

InputArguments InOut VARIANT 指向 PLC 数据类型 (UDT) 或 
STRUCT 的变量的指针，变量的

名称、编号、顺序和数据类型与

预期输入参数对应。

OutputArguments InOut VARIANT 指向 PLC 数据类型 (UDT) 或 
STRUCT 的变量的指针，变量的

名称、编号、顺序和数据类型与

预期输出参数对应。

Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完

成或尚未开始

• 1：指令的执行已完成且未出

错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“状

态”参数。

指令
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参数 区域中的声明 数据类型 含义

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状

态对应的错误编号”

 MethodResult InOut VARIANT 指向 DWORD 类型且包含所调用

服务器方法错误代码（结果）的

变量的指针。 
该错误代码由 OPC UA 服务器的

用户程序提供。如果将 S7-1500 
CPU 作为 OPC UA 服务器，则可

以使用客户端指令

“OPC_UA_MethodCall”读取服务

器指令

“OPC_UA_ServerMethodPost”的
“UAMethod_Result”参数，即为

错误代码。

如果未能执行

“OPC_UA_MethodCall”指令

（Error = true，Status <> 0），

则不会为 MethodResult 设置值。

状态对应的错误编号

状态参数提供在指令执行期间发生的错误的相关信息。

下表列出了各错误代码的具体说明：

错误代码（十六

进制值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 指令已成功完成。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次调用，表

示未开始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

指令
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错误代码（十六

进制值）

错误名称 说明

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务

器共用存储区，应降低服务器的存储

区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 变量。

• 减少当前连接到服务器的 OPC UA 
客户端的数量。

• 设置更少的订阅。

8006_0000 OpcUa_BadEncodingError 解码输出参数时出错

8009_0000 OpcUa_BadUnknownResponse 服务器未响应预期的结果数

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接速度过慢

（容量不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 URL
• 增加超时设置（为函数块 

OPC_UA_Connect 的超时参数设

置更大的值）。 
800D_0000 OpcUa_BadServerNotConnected 服务器未连接或者连接句柄错误或无

效。

800F_0000 OpcUa_BadNothingToDo 不执行任何操作：OPC UA 服务器从 
OPC UA 客户端接收到一个空表，其

中不含任何指令。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperations 已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_MethodCall”指令数量 (> 
5)，请参见：

AUTOHOTSPOT

指令
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错误代码（十六

进制值）

错误名称 说明

8034_0000 BadNodeIdUnknown The node id refers to a node that 
does not exist in the server address 
space.
指定 NodeId 的 NamespaceIndex 可
能不存在。如果在调用

“OPC_UA_MethodCall”指令时显示错

误代码： 
另一个可能的原因是在之前调用 
OPC_UA_MethodGetHandleList 时
使用了无效的 ObjectID。
“OPC_UA_MethodGetHandleList”指
令不评估 ObjectID。

8074_0000 OpcUa_BadTypeMismatch 参数变量的类型错误。

8075_0000 OpcUa_BadMethodInvalid 指定的 MethodHdl 没有已注册方法

8076_0000 BadArgumentsMissing 客户端未指定所有规定的输入参数。

80AB_0000 OpcUa_BadInvalidArgument 输入参数的类型错误。

B080_0100 Simatic_BadType_VariantInput1 指令的第一个变量参数指向的参数

“MethodResult”的数据类型不正确。

B080_0200 Simatic_BadType_VariantInput2 指令的第二个变量参数指向的参数

“InputArguments”的数据类型不正

确。

B080_0300 Simatic_BadType_VariantInput3 指令的第三个变量参数指向的参数

“OutputArguments”的数据类型不正

确。

B080_1100 Simatic_ArrayElements_TooMany 常规错误代码。数组包含的元素过多

时发生该错误。

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。

B080_C500 Simatic_NothingToDo 不执行任何操作：指令正在使用未包

含任何元素的列表。

指令
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错误代码（十六

进制值）

错误名称 说明

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客户端指令

数量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型客户端指

令数量，请参见：

AUTOHOTSPOT
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

要求

以下说明假定：

• 已创建了一个客户端接口，参见“AUTOHOTSPOT”。
• 已创建并组态与 OPC UA 服务器的连接，请参见“AUTOHOTSPOT”。
此外，使用“OPC_UA_MethodCall”指令（上述 cf 图）还必须满足以下要求：

• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

通过该指令获取连接句柄，请参见“AUTOHOTSPOT”。
• 包含用户要通过客户端调用的方法的命名空间的索引。

使用指令“OPC_UA_NamespaceGetIndexList”，可获取索引。

要在用户程序中调用的方法所对应的句柄。

可使用该指令获取句柄，请参见“AUTOHOTSPOT”。

指令的功能

“OPC_UA_MethodCall”指令可用于调用 OPC UA 服务器中已发布的方法。

已组态连接的使用方法

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择将用作客户端的 CPU。
2. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择要用于执行客户端指令的函数块。

在该示例中，函数块名为“Call_OpenDoor_On_Productionline”。
选择的语言：SCL。

3. 使用拖放功能将“OPC_UA_MethodCall”指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 客户
端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA Client) 文件夹移到编辑器。

4. 选择该调用，作为多重实例。
STEP 7 创建该指令的实例并将其命名为“OPC_UA_MethodCall_Instance”。

指令
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5. 在“OPC_UA_MethodCall_Instance”指令中，单击图标“开始组态”(Start configuration)。
STEP 7 随即在巡视窗口中打开“组态”(Configuration) 选项卡。

6. 在“选择用于 OPC UA 接口的客户端接口”(Select client interface for OPC UA interface) 下，选
择要为指令使用的客户端接口。
在本示例中，客户端接口名为“Productionline”。

7. 单击“数据访问”(Data access)，然后选择方法列表。
在该示例中，方法列表名为“MethodListOpenDoor”。 
STEP 7 将通过变量自动提供指令的大多数参数，但参数 Busy、Done 和 Error 除外。

8. 为尚未提供的参数创建本地变量。

9. 单击“块参数”(Block parameters)，然后为剩余的参数分配本地变量。
STEP 7 会将所选变量添加到函数调用中。

调用指令（首次调用）

以下的“Call_OpenDoor_On_Productionine”程序摘录给出了使用“OPC_UA_MethodCall”指令

的方法。

有关完整的程序示例，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

示例程序由 CASE 指令 (Cases) 分为多个程序段。

指令
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示例 4 如下所示：

SCL
4:  // case 4, call method OpenDoor 
IF #Init_Method_InputParameter = TRUE THEN
       #Init_Method_InputParameter := FALSE;
       //for our server method at Productionline, we set input parameters to 1
       "Productionline_Data".MethodListOpenDoor.Method.Inputs.Number := 1;
END_IF;
IF #Busy = FALSE THEN
       #Req := TRUE;
ELSE
       #Req := FALSE;
END_IF;
#OPC_UA_MethodCall_Instance(REQ := #Req,
           ConnectionHdl:="Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
           Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
           MethodHdl := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls[0],
           Status => "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList[0],
           InputArguments := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor"."Method".Inputs,
           OutputArguments := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor"."Method".Outputs,
           MethodResult := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodResultList[0],
           Done => #Done,
          Busy => #Busy,
           Error => #Error);
   //"Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodResultList[0]] contains
   //the status/error codes of the server method
   //which was run on the connected CPU as user program
   //These codes are defined as follows:   //
   //     Good: 0x0000_0000 TO 0x3FFF_ FFFF
   //     Uncertain: 0x4000_0000 TO 0x7FFF_FFFF
   //     Bad: 0x8000_0000 TO 0xFFFF_FFFF
 

异步执行

“OPC_UA_MethodCall”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令调用说明（首次调用）

上图所示为示例 4。程序的这一部分可调用 OPC UA 服务器上的服务器方法“OpenDoor”。
由“OPC_UA_MethodCall”指令接收服务器方法对应的句柄和输入参数。

在该示例中，仅使用了“Number”输入参数，值设置为 1，以便可以完全执行服务器方法。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5512 编程和操作手册, 11/2022



调用指令（故障排除）

下图所示为对“Done”和“Error”参数的评估。

SCL
IF #Done = TRUE THEN
    IF "Productionline_Data".MethodListOpenDoor.MethodResultList[0] < 16#8000_0000 THEN
        #State := #State + 1;
    ELSE
        //server method did not run successfully
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #Mem_Status := #Status;
        #Output_Error_Message := WString#' Error at server method';
    END_IF;
END_IF;
IF #Error = TRUE THEN
    #State := 100;
    //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    #Mem_Status := "Productionline_Data".MethodListOpenDoor.MethodStatusList[0];
    #OPC_UA_MethodCall_Instance(REQ := #Req,
          ConnectionHdl:="Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
          Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
          MethodHdl := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls[0],
          Status => "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList[0],
          InputArguments := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor"."Method".Inputs,
          OutputArguments := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor"."Method".Outputs,
          MethodResult := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodResultList[0],
          Done => #Done,
          Busy => #Busy,
          Error => #Error);
END_IF;

指令调用说明（故障排除）

如果输出参数“Done”为“TRUE”，则“OPC_UA_MethodCall”指令执行成功。

此外，检查在 OPC UA 服务器“Productionline”上调用的方法是否已成功执行。如果参数

“MethodResult”包含小于 16#8000_0000 的值，则属于这种情况。

如果执行成功，则变量“"#State”的值将递增 1。这意味着将在下一周期执行下一程序段（示

例 5）。

有关示例 5 的信息，请参见“OPC_UA_MethodReleaseHandleList：释放方法调用句柄 
(页 5514)”。
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如果发生错误，则“OPC_UA_MethodCall”指令的输出参数“Error”的值将设为 TRUE。这会将

“#State”变量的值设为 100。该实例将保留以接受故障排除。

OPC_UA_MethodReleaseHandleList：释放方法调用句柄 (S7-1500)

有效性

“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”指令的以下说明适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.6 及
更高版本。

说明

下文的编程示例将说明如何在 SCL 编程语言环境中手动使用该指令。

该章节假定用户正在为 OPC UA 通信创建并组态一个客户端接口；具体参见“AUTOHOTSPOT”。
有效的操作步骤可以确保自动提供客户端指令的大多数参数。

在用户程序中可使用指令“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”释放方法对应的数值参考（句

柄）。

OPC_UA_MethodReleaseHandleList 用于释放方法句柄，请参见下图中的 ③。

① 用于准备方法调用的指令

② 方法调用

③ 完成方法调用后用于进行“清理”的指令

指令
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“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”的参数 

表格 4-85 “OPC_UA_MethodReleaseHandleList”指令的参数 

参数 区域中的声明 数据类型 含义

REQ Input BOOL 参数中的上升沿 0 → 1 可触发指

令的执行。

ConnectionHdl Input DWORD 已建立连接的唯一标识符。 
可使用指令“AUTOHOTSPOT”获
取句柄。

Timeout Input TIME 指令执行的 长时间（单位为毫

秒）。

另请参见“AUTOHOTSPOT”中该

参数的具体说明。

MethodHdlCount Input UINT MethodHdls 参数中元素的数目

MethodHdls InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。

该数组包含要释放的各个方法 
(NodeIds) 的句柄。

StatusList InOut VARIANT 指向 DWORD 类型的数组的指针。

该数组包含各方法的错误代码；

请参见下文的“NodeStatusList 的
错误编号”。

它会为每个方法指定句柄是否已

成功释放。

Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完

成或尚未开始

• 1：指令的执行已完成且未出

错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

指令
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参数 区域中的声明 数据类型 含义

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“状

态”参数。

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状

态对应的错误编号”

状态对应的错误编号

下表汇总了该指令的错误代码：

错误代码

（十六进制

值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 指令已成功完成。

0070_0000 - 在 REQ 中没有上升沿时首次调用，表示未开

始执行作业

0070_0100 - 开始执行作业时首次调用

0070_0200 - 后续调用

8003_0000 OpcUa_BadOutOfMemory 无 OPC UA 客户端可用的内存。 
由于 OPC UA 客户端和 OPC UA 服务器共用

存储区，应降低服务器的存储区要求。

此时，可执行以下操作：

• 为 OPC UA 释放少量 PLC 变量。

• 减少当前连接到服务器的 OPC UA 客户端

的数量。

• 设置更少的订阅。

指令
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错误代码

（十六进制

值）

错误名称 说明

800A_0000 OpcUa_BadTimeout 发生网络超时。 
可能的原因：

• 与 OPC UA 服务器的连接速度过慢（容量

不足）。

• 网络负载过高。

• OPC UA 服务器不可用。

可能的补救措施：

• 检查 OPC UA 服务器的 URL
• 增加超时设置（为函数块 

OPC_UA_Connect 的超时参数设置更大

的值）。 
800D_000
0

OpcUa_BadServerNotConnect
ed

服务器未连接或者连接句柄错误或无效。

800F_0000 OpcUa_BadNothingToDo 不执行任何操作：OPC UA 服务器从 OPC 
UA 客户端接收到一个空表，其中不含任何

指令。

8010_0000 OpcUa_BadTooManyOperation
s

已超出每个连接可同时调用的

“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”指令

数量 (> 1)，请参见：AUTOHOTSPOT
B080_0100 Simatic_BadType_VariantInput

1
参数“MethodHdls”的数据类型不正确。

B080_0200 Simatic_BadType_VariantInput
2

参数“StatusList”的数据类型不正确。

B080_1100 Simatic_ArrayElements_TooMa
ny

MethodHdlCount > 
MAX_ELEMENTS_METHOD

B080_3100 BadNumElements_VariantInpu
t1

MethodHdlCount >“MethodHdls”参数的数

组元素数量。

B080_3200 BadNumElements_VariantInpu
t2

MethodHdlCount >“StatusList”参数的数组

元素数量。

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled OPC UA 客户端已禁用。

B080_C500 Simatic_NothingToDo 不执行任何操作：指令正在使用未包含任何

元素的列表。

指令
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错误代码

（十六进制

值）

错误名称 说明

C080_C300 Simatic_OutOfResources 已超出可同时使用的 大客户端指令数量。

可能的补救措施：

• 减少同时运行的此类型客户端指令数

量，请参见“AUTOHOTSPOT”
更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

“StatusList”的错误编号

“StatusList”参数包含各个句柄的错误代码。

下表列出了各错误代码的具体说明：

错误代码（十六

进制

值）

错误名称 说明

0000_0000 OpcUa_Good 无错误

8034_0000 OpcUa_BadNodeIdUnknown 传输的方法句柄未知。

更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”。

要求

以下说明假定：

• 已创建了一个客户端接口，参见“AUTOHOTSPOT”。
• 已创建并组态与 OPC UA 服务器的连接，请参见“AUTOHOTSPOT”。
此外，使用“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”指令（上述 cf 图）还必须满足以下要求： 
• 提供与 OPC UA 服务器建立连接的句柄。

通过指令“AUTOHOTSPOT”，可获取连接句柄。

• 用户程序中不需要再调用的方法句柄列表。

用户可从 AUTOHOTSPOT 指令获取此句柄列表。

• 可选（此处不需要）：包含方法的命名空间的索引。

用户可从 AUTOHOTSPOT 指令获取索引。

指令
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指令的功能

调用指令“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”可释放程序中不再需要的方法句柄。

已组态连接的使用方法

1. 在“项目树”(Project tree) 区域中，选择将用作客户端的 CPU。
2. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择要用于执行客户端指令的函数块。

在该示例中，函数块名为“Call_OpenDoor_On_Productionline”。
选择的语言：SCL。

3. 使用拖放功能将“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 
客户端”(Instructions > Communication > OPC UA > OPC UA Client) 文件夹移到编辑器。

4. 选择该调用，作为多重实例。
STEP 7 创建该指令的实例并将其命名为“OPC_UA_MethodReleaseHandleList_Instance”。

5. 单击“OPC_UA_MethodReleaseHandleList_Instance”。
STEP 7 将打开“组态”(Configuration)。

6. 在“选择用于 OPC UA 接口的客户端接口”(Select client interface for OPC UA interface) 下，选
择要为指令使用的客户端接口。
在本示例中，该客户端接口名为之前创建的“Productionline”，具体参见“AUTOHOTSPOT”。

7. 单击“数据访问”(Data access)，然后选择方法列表。
在该示例中，方法列表名为“MethodListOpenDoor”。 
STEP 7 将通过变量自动提供指令的大多数参数，但参数 Busy、Done 和 Error 除外。

8. 为尚未提供的参数创建本地变量。

9. 单击“块参数”(Block parameters)，然后为剩余的参数手动分配变量。
STEP 7 会将所选变量添加到函数调用中。

调用指令（首次调用）

以下的“Call_OpenDoor_On_Productionine”程序摘录给出了使用

“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”指令的方法。

有关完整的程序示例，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

示例程序由 CASE 指令 (Cases) 分为多个程序段。
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示例 5 如下所示：

SCL
5:  // case 5, release method handle
    IF #Busy = FALSE THEN
             #Req := TRUE;
    ELSE
             #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_MethodReleaseHandleList_Instance(REQ := #Req,
             ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
             Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
             MethodHdlCount := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodCount,
             MethodHdls := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls,
             StatusList := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList,
             Done => #Done,
             Busy => #Busy,
             Error => #Error,
             Status => #Status);

异步执行

“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”指令与用户程序异步执行，需要多个程序周期。

通过“Busy”、“Done”、“Error”和“Status”参数，可检查作业的状态。

有关异步程序执行的信息，请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)”部分。

指令调用说明（首次调用）

上图所示为示例 5。程序的这一部分可重新释放服务器方法的句柄。

在该示例中，“OpenDoor”服务器方法的句柄传递给了“MethodHdls”参数。

如果无法释放该句柄，则“StatusList”参数会包含错误代码。

指令
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调用指令（故障排除）

下图所示为对“Done”和“Error”参数的评估。

SCL
IF #Done = TRUE THEN
#Mem_Status := #Status;
    IF "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList[0] = 0 THEN
    #State := #State + 1;
ELSE
    #State := 100;
    //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    Mem_Status := #Status;
    #Output_Error_Message := WString#'Error at MethodGetHandleList';
    END_IF;
END_IF;
IF #Error = TRUE THEN
    #State := 100;
    //In case 100, to set REG of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    #Mem_Status := #Status;
    #OPC_UA_MethodReleaseHandleList_Instance(REQ := FALSE,
             ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
             Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
             MethodHdlCount := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodCount,
             MethodHdls := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls,
             StatusList := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList);
END_IF;

指令调用说明（故障排除）

如果发生错误，则“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”指令的输出参数“Error”的值将设为 
TRUE。这会将“#State”变量的值设为 100。该实例将保留以接受故障排除。示例程序还调用

了指令“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”，以将 REQ 参数设为 FALSE。
如果输出参数“Done”为“TRUE”，则“OPC_UA_MethodReleaseHandleList”指令执行成功。

在该示例中，还检查确定了“OpenDoor”服务器方法的句柄是否已释放。

如果执行成功，则变量“"#State”的值将递增 1。这意味着将在下一周期执行下一程序段（示

例 6）。
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有关示例 6 的说明信息，请参见“OPC_UA_Disconnect：关闭连接 (页 5473)”。

说明

在示例 6 中，将启用与 OPC UA 服务器的连接。这同样也将释放客户端程序在服务器中占用

的所有其它资源。如果要终止与服务器的连接，则用户程序可跳过示例 5 直接执行示例 6。

OPC UA 客户端指令的系统数据类型 (S7-1500)

OPC_UA_SessionConnectInfo (S7-1500)

OPC_UA_SessionConnectInfo
请参见下表了解“OPC_UA_Connect”指令的“SessionConnectInfo”参数所对应的连接信息含义。

表格 4-86 系统数据类型 “OPC_UA_SessionConnectInfo”的参数

参数 S7 数据类型 含义

SessionName WSTRING[64
]

会话名称，可在此处输入。该参数可留空。

如果不输入一个名称，OPC UA 服务器会分配一个名称。

例如，会话名称用于确定连接以进行诊断。

ApplicationNam
e

WSTRING[64
]

OPC UA 客户端的名称。应用程序名称是客户端说明的一

部分，该说明又是会话的一部分（请参见 
SessionName）。无法为每个对话设置唯一的 
ApplicationName。STRING 必须为空，否则将返回错误代

码“Simatic_BadValue_VariantInput2 (0xB080_2200)”。
组态的应用程序名称用作 SIMATIC 的 ApplicationName
（OPC UA 区域中的 CPU 参数）。

SecurityMsgMo
de

UDINT security 过程

• 0 = 佳步骤。注：禁止使用该设置！

• 1 = None
• 2 = Sign
• 3 = Sign&Encrypt
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参数 S7 数据类型 含义

SecurityPolicy UDINT Security 配置文件

• 0 = 佳安全配置文件。注：禁止使用该设置！

• 1 = 无 security 配置文件

• 2 = Basic128Rsa15
• 3 = Basic256
• 4 = Basic256Sha256

ServerUri STRING[254] 仅与通过网关服务器与 OPC UA 服务器的连接相关。

固件版本 ≤ V2.6 的 CPU 不支持网关服务器。因此，必须

为此参数提供空字符串。

CheckServerCer
tificate

BOOL 如果将此位置位，客户端将根据组态的可信证书检查服务

器发送的证书。用户可通过属性“客户端 CPU >‘保护和安

全’区域 > 证书管理器”(Client CPU > "Protection & 
Security" area > Certificate Manager) 访问受信证书列

表。在此，可找到必须填写的“伙伴设备证

书”(Certificates of the partner devices) 表。

填写要求为已通过全局证书管理器导入所需的证书（项目

树 > 证书管理器 >“受信任的证书和根证书颁发机

构”(Project tree > Certificate manager > "Trusted 
Certificates and Root Certification Authorities") 选项

卡）。 
如果未将此位置位，则客户端不会检查服务器证书。

TransportProfile UDINT 1 = UATP_UATcp
根据 PLCopen 规范，仅支持该传输配置文件。

UserIdentityTok
enType

UDINT 有关用户身份验证数据的信息，请参见此表下面的说明。

UserTokenPara
m1

WSTRING[64
]

其含义取决于 UserIdentityTokenType（例如用户名）。

UserTokenPara
m2

WSTRING[64
]

其含义取决于 UserIdentityTokenType（例如密码）。
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参数 S7 数据类型 含义

CertificateID UDINT 用于 OPC UA 客户端的证书的 ID。
在 STEP 7 (TIA Portal) 中，可在“全局安全设置 > 证书管

理器 > 设备证书”(Global security settings > Certificate 
manager > Device certificates) 下，或者在 CPU 属性

（“保护和安全 > 证书管理器”(Protection & Security > 
Certificate Manager) 区域）中找到 ID。在此，可以找到

带有证书 ID 的“设备证书”(Device certificates) 表。 
请按以下步骤操作，为客户端生成证书：

1. 在 TIA Portal 中，选择用作客户端的 CPU 的属性。

2. 如果自签名证书足以满足用户需求，则跳过此步骤。

如果要使用由 CA 签名的证书，则在“安全 > 证书管理

器 > 全局安全设置”(Security > Certificate manager > 
Global security settings) 下选择“使用证书管理器的全

局安全设置”(Use global security settings for 
certificate manager) 选项。

3. 导航至“设备证书”(Device certificates) 表，然后双击

“证书持有者”(Certificate holder) 列中的某个空白字

段。

证书图标随即显示在行的左边缘。

4. 再次单击“证书持有者”(Certificate holder) 字段。

将打开一个显示现有设备证书的下拉列表。

5. 单击“添加”(Add) 按钮。

将显示一个包含证书设置选项的对话框。

6. 选择使用的“OPC UA 客户端”(OPC UA Client) 或“OPC 
UA 客户端和服务器”(OPC UA Client & Server)，然后单

击“确定”(OK)。 
SessionTimeout TIME OPC UA 服务器连接中断后保持会话的 长时间（单位为

毫秒）。

默认设置：20000（20 秒）

MonitorConnect
ion

TIME 连接监视时间（单位为毫秒）

用于检查当前无数据传输的连接的时间间隔。

默认设置：5000（5 秒）

LocaleIDs ARRAY[1..5] 
of STRING[6]

可选语言和区域标识符，符合 RFC 3066。
0 = 无或未知 LocaleID。

指令
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“UserIdentityTokenType”参数

下表列出了“UserIdentityTokenType”的可能值（适用于 S7-1500 CPU）以及系统数据类型

“UASessionConnectInfo”的“UserIdentityTokenType”、“UserTokenParam1”和
“UserTokenParam2”参数之间的关系：

UserIdentityToke
nType

 
UserTokenPara
m1 

 
UserTokenPar
am2

 说明

 0  忽略  忽略 访客身份验证，表示无需进行身份

验证即可访问。

（匿名用户）

 1  用户名  密码 通过用户名和密码进行身份验证

密码以纯文本形式存储在相应的全

局数据块或背景数据块中，并且可

读取。

但是，只有当安全策略可以保证用

户名和密码仅以加密方式传输时，

作为 OPC UA 客户端的 S7-1500 
CPU 才能够建立连接。 
建议：使用来自项目用户管理的用

户。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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UserIdentityToke
nType

 
UserTokenPara
m1 

 
UserTokenPar
am2

 说明

 42 来自项目用户管

理的用户名（安

全设置）

 忽略 适用于 UserIdentityTokenType 的 
Simatic 特定值。仅对来自项目用

户管理的用户进行身份验证。

对于来自项目用户管理的用户，可

将密码与其它用户数据及组态数据

一起下载到客户端 CPU 中。 
这样可以防止从外部访问密码。必

须在项目树（“安全设置 > 用户和

角色”(Security settings > Users 
and roles)）中为用户分配功能权

限“OPC UA 客户端的用户身份验

证”(User authentication of the 
OPC UA client)。
在 OPC UA 客户端接口中设置用户

身份验证时，选择“用户（TIA 
Portal - 安全设置）”(User (TIA 
Portal – Security settings)) 选项，

然后输入先前组态的用户名。

65 用户名 密码 适用于 UserIdentityTokenType 的 
Simatic 特定值。 
密码以纯文本形式存储在相应的全

局数据块或背景数据块中，并且可

读取。

如果未设置加密连接（以非加密方

式传输密码），作为 OPC UA 客户

端时，使用该 
UserIdentityTokenType 的 
S7-1500 CPU 也可以建立连接。

只有 OPC UA 服务器要求非加密传

输，并且可以确保传输环境的安全

时，才可以使用

该 UserIdentityTokenType。
建议：使用来自项目用户管理的用

户。

指令
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参见

OPC_UA_Connect：创建连接 (页 5375)

OPC_UA_NodeId (S7-1500)

OPC_UA_NodeId
请参见下表中“OPC_UA_NodeId”参数的含义来确定 OPC UA 服务器中的目标节点。

“OPC_UA_NodeId” 提供了“OPC_UA_NodeGetHandleList”指令的“NodeIDs”参数。

表格 4-87 系统数据类型“OPC_UA_NodeId”的参数

参数 S7 数据类型 含义

NamespaceIndex UINT OPC UA 服务器中节点的命名空间索引。

例如，节点可以是一个对象或一个变量。 
Identifier WSTRING[254] 节点（对象或变量）的名称取决于标识符类型：

• 数字标识符：使用一个编号对节点进行标识，

如“12345678”（STRING 和转换后的 
DWORD）。

• 字符串标识符：节点标有一个名称，例如

“MyTag”。名称区分大小写。

• 有关“GUID”和“Opaque”类型的节点名称，请

参见下文。

IdentifierType UDINT 标识符类型

• 0：数字标识符

• 1： 字符串标识符

• 2： GUID
• 3：Opaque

IdentifierType“GUID”的 Identifier
格式：{XXXXXXXX-XXXX-XXXX-XXXX-XXXXXXXXXXXX}
STEP 7 中 IdentifierType GUID (2) 的格式输入示例： 
WSTRING#'5ce9dbce-5d79-434c-9ac3-1cfba9a6e92c'

IdentifierType“Opaque”的 Identifier
Opaque 标识符是明显带有随机字符序列的标识符，这些字符没有可立即识别的语义。

指令
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使用 OPC UA 时，可通过编码任意定义长度的字节数组（如，ASCII 字符串“abcd”或十六进制

副本 (0x61626364) Base64）生成 Opaque 类型的标识符。很多工具均可进行 Base64 编
码。 
编码十六进制值后，STEP 7 中标识符类型 Opaque (3) 的格式示例： 
WSTRING#'YWJjZA=='
服务器会显示未编码的标识符值，在此示例中为十六进制值。 

参见

OPC_UA_NodeGetHandleList：获取用于读写访问的句柄 (页 5395)

OPC_UA_NodeAdditionalInfo (S7-1500)

OPC_UA_NodeAdditionalInfo
为“OPC_UA_ReadList”和“OPC_UA_WriteList”指令的“NodeAddInfos”参数指定属性类型和节点

索引范围。

• 该数据类型用于标量值和一维数组。

要读取多维数组（ 多六维，（矩阵））的区段，使用“OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt”
数据类型。

阅读 AUTOHOTSPOT 中的相关信息。

• StartIndex 必须大于或等于“0”且小于或等于 EndIndex。 
• 完整读取由标量和数组组成的读数列表的设置：

如果 StartIndex 和 EndIndex 的值均为 4_294_967_295 (UDINT_MAX)，则服务器会忽略 
StartIndex 和 EndIndex 的值并完整读取标量和数组，请参见“使用 OPC_UA_ReadList 读
取数组范围信息 (页 5436)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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表格 4-88 系统数据类型 “OPC_UA_NodeAdditionalInfo”的参数

参数 数据类型 含义

AttributeId UDINT 指定要读取节点（变量）的哪个属性。

属性的 ID 在 OPC UA 枚举类型“UAAttributeId”中定义。

示例： 
• 5：Description（说明）

• 13：Value（值）

• 14：DataType（数据类型）

• 15：ValueRank（“值”属性中的维数）

• 16：ArrayDimensions（维数长度，元素数目） 
默认为 13（值）。

StartIndex UDINT AttributeId = 13 时：数组的开始下标。从该下标处开始读

取值。

EndIndex UDINT AttributeId = 13 时：数组的结束下标。到该下标处结束值

的读取。

参见

OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt (页 5529)

OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt (S7-1500)

OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt
指定“NodeAddInfos”参数（“OPC_UA_ReadList”和“OPC_UA_WriteList”指令）的节点属性和索

引范围。

表格 4-89 系统数据类型 “OPC_UA_NodeAdditionalInfoExt”的参数

参数 S7 数据类型 含义

AttributeID UDINT 指定要读取或写入节点（变量）的哪个属性。

默认值为 13 (Value)。
IndexRangeCou
nt

UDINT 后续索引范围的编号。

无需指定全部六个索引范围。

StartIndex1 UDINT 用于读取或写入数组维度 1 数值的起始索引。

EndIndex1 UDINT 用于读取或写入数组维度 1 数值的末尾索引。

指令
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参数 S7 数据类型 含义

StartIndex2 UDINT 用于读取或写入数组维度 2 数值的起始索引。

EndIndex2 UDINT 用于读取或写入数组维度 2 数值的末尾索引。

StartIndex3 UDINT 用于读取或写入数组维度 3 数值的起始索引。

EndIndex3 UDINT 用于读取或写入数组维度 3 数值的末尾索引。

StartIndex4 UDINT 用于读取或写入数组维度 4 数值的起始索引。

EndIndex4 UDINT 用于读取或写入数组维度 4 数值的末尾索引。

StartIndex5 UDINT 用于读取或写入数组维度 5 数值的起始索引。

EndIndex5 UDINT 用于读取或写入数组维度 5 数值的末尾索引。

StartIndex6 UDINT 用于读取或写入数组维度 6 数值的起始索引。

EndIndex6 UDINT 用于读取或写入数组维度 6 数值的末尾索引。

参见

OPC_UA_NodeAdditionalInfo (页 5528)

OPC_UA_BrowsePath (S7-1500)

OPC_UA_BrowsePath
请参见下表中系统数据类型“OPC_UA_BrowsePath”的结构：

表格 4-90 系统数据类型 “OPC_UA_BrowsePath”的参数

名称 数据类型 含义

StartingNode OPC_UA_NodeId 路径起始节点（或变量）的 
NodeId。
从该节点开始浏览。

RelativePath OPC_UA_RelativePath 有关要浏览的相对路径；请参见 
AUTOHOTSPOT。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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OPC_UA_RelativePath (S7-1500)

OPC_UA_RelativePath
请参见下表中系统数据类型“OPC_UA_RelativePath”的结构：

表格 4-91 系统数据类型 “OPC_UA_RelativePath”的参数

名称 数据类型 含义

NoOfElements UINT Elements 中的元素数目。

Elements Array [4] of 
OPC_UA_RelativePathElement

OPC_UA_RelativePathElement 
(页 5531) 类型的数组， 多含四

个元素

OPC_UA_RelativePathElement (S7-1500)

OPC_UA_RelativePathElement
请参见下表中系统数据类型“OPC_UA_RelativePathElement”的结构：

表格 4-92 系统数据类型 “OPC_UA_RelativePathElement”的参数

名称 数据类型 含义

ReferenceTypeId OPC_UA_NodeId 该 RelativePathElement 中遵循的引用类

型。 
ReferenceTypeId 默认设置为分层引用。

IsInverse BOOL 如果条件为 TRUE，则按照反方向进行。

默认为 FALSE。
IncludeSubtypes BOOL 如果条件为 TRUE，同样遵循 

ReferenceTypeId 下指定类型所衍生的引

用类型。

默认为 TRUE。
TargetName OPC_UA_QualifiedName 参见系统数据类型  AUTOHOTSPOT

指令
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OPC_UA_QualifiedName (S7-1500)

OPC_UA_QualifiedName
请参见下表中系统数据类型“OPC_UA_QualifiedName”的结构：

表格 4-93 系统数据类型 “OPC_UA_QualifiedName”的参数

名称 数据类型 含义

NamespaceIndex UINT 名称的命名空间索引。

Name WSTRING[64] 节点（或变量）的 BrowseName。

错误代码 (S7-1500)

西门子错误代码 (S7-1500)

OPC UA 指令的 SIMATIC 状态代码

下表列出了 OPC UA 客户端指令的西门子错误代码：

状态代码 含义

B080_0100 BadType_VariantInput1: 
指向该指令第一个变量参数的变量数据类型不正确。

示例：

对于指令“OPC_UA_Connect”，参数“ServerEndpointUrl”是
第一个变量参数。

VariantInput1 到 VariantInput5 的顺序对应于相应 OPC UA 
指令文档中的变量参数顺序。

如果第一个变量参数指向的变量的数据类型不正确，则返回

状态代码 "B080_0100”。
相应指令的“参数”(Parameter) 表中列出了正确的数据类型。

在该示例中，可以在“OPC_UA_Connect：创建连接 
(页 5375)”指令部分中找到“OPC_UA_Connect 参数”表的数

据类型。 
B080_0200 BadType_VariantInput2.

指向该指令第二个变量参数的变量数据类型不正确。

指令
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对 PLC 进行编程

5532 编程和操作手册, 11/2022



状态代码 含义

B080_0300 BadType_VariantInput3:
指令的第三个变量参数指向的变量的数据类型不正确。

B080_0400 BadType_VariantInput4:
指令的第四个变量参数指向的变量的数据类型不正确。

B080_0500 BadType_VariantInput5:
指令的第五个变量参数指向的变量的数据类型不正确。

B080_3100 BadNumElements_VariantInput1:
变量 1 中的数组元素数量小于指令计数参数中存储的数字

（例如，OPC_UA_NodeGetHandleList 的 NodeIDCount，或 
OPC_UA_NamespaceGetIndexList 的 NamespaceUrisCount 
等）。

B080_3200 BadNumElements_VariantInput2:
变量 2 中的数组元素数量小于指令计数参数中存储的数字。

B080_3300 BadNumElements_VariantInput3:
变量 3 中的数组元素数量小于指令计数参数中存储的数字。

B080_3400 BadNumElements_VariantInput4:
变量 4 中的数组元素数量小于指令计数参数中存储的数字。

B080_3500 BadNumElements_VariantInput5:
变量 5 中的数组元素数量小于指令计数参数中存储的数字。

B080_C400 Simatic_ClientNotEnabled:
OPC UA 客户端已禁用。

B080_C500 SimaticNothingToDo:
初始化客户端时出错

B080_C600 ClientNotAvailable
初始化客户端时出错

B080_0B00 ArrayElements_TooMany:
数组元素过多。

指令
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状态代码 含义

B080_1100 ArrayElements_TooMany:
常规错误代码。数组包含的元素过多时发生该错误：

NamespaceUrisCount > MAX_ELEMENTS_NAMESPACES
NodeIDCount > MAX_ELEMENTS_NODELIST
BrowsePathscount > MAX_ELEMENTS_RELATIVEPATH
MethodHdlCount > MAX_ELEMENTS_METHODLIST
 
MAX_ELEMENTS_NAMESPACES = 20
MAX_ELEMENTS_NODELIST = 300
MAX_ELEMENTS_METHODLIST = 100
MAX_ELEMENTS_BROWSEPATH = 10

B080_1200 ArrayElements_TooFew
B080_2100 BadValue_VariantInput1:

指令的第一个变量指向的变量的值不正确。

B080_2200 BadValue_VariantInput2:
指令的第二个变量指向的变量的值不正确。

B080_2300 BadValue_VariantInput3:
指令的第三个变量指向的变量的值不正确。

B080_2400 BadValue_VariantInput4:
指令的第四个变量指向的变量的值不正确。

B080_2500 BadValue_VariantInput5:
指令的第五个变量指向的变量的值不正确。

B080_B000 TooManyMethods:
超出服务器方法的 大数量或服务器方法实例的 大数量。

（调用指令 OPC_UA_ServerMethodPre 和 
OPC_UA_ServerMethodPost）：

对于 S7-1510 至 S7-1513 ...： 多 20 个
对于 S7-1515、S7-1516...： 多 50 个
对于 S7-1517、S7-1518、S7-1507S...： 多 100 个

C080_C300 InsufficientResources：
资源不足。(a) 存储器分配错误 (b) SFB 实例过多

指令
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OPC 基金会错误代码 (S7-1500)
错误代码

下表列出了 OPC 基金会的错误代码。 
这些错误的名称与说明均按照原语言（英语）列出，并且有选择地补充了一些附加信息。

错误代码

状态 "Good" (0000_0000 - 3FFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

0000_000
0

Good Success, no error.

002D_000
0

GoodSubscriptionTransfe
rred

The subscription was transferred to another session.

002E_000
0

GoodCompletesAsynchro
nously

The processing will complete asynchronously.

002F_000
0

GoodOverload Sampling has slowed down due to resource limitations.

0030_000
0

GoodClamped The value written was accepted but was clamped.

0096_000
0

GoodLocalOverride The value has been overridden.

00A2_000
0

GoodEntryInserted The data or event was successfully inserted into the historical 
database.

00A3_000
0

GoodEntryReplaced The data or event field was successfully replaced in the historical 
database.

00A5_000
0

GoodNoData No data exists for the requested time range or event filter.

00A6_000
0

GoodMoreData The data or event field was successfully replaced in the historical 
database.

00A7_000
0

GoodCommunicationEve
nt

The communication layer has raised an event.

指令
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状态 "Good" (0000_0000 - 3FFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

00A8_000
0

GoodShutdownEvent The system is shutting down.

00A9_000
0

GoodCallAgain The operation is not finished and needs to be called again.

00AA_000
0

GoodNonCriticalTimeout A non-critical timeout occurred.

00BA_000
0

GoodResultsMayBeIncom
plete

The server should have followed a reference to a node in a remote 
server but did not. The result set may be incomplete.

00D9_000
0

GoodDataIgnored The request pecifies fields which are not valid for the EventType or 
cannot be saved by the historian.

00DC_000
0

GoodEdited The value does not come from the real source and has been edited 
by the server.

00DD_000
0

GoodPostActionFailed There was an error in execution of these post-actions.

00E0_000
0

GoodDependentValueCh
anged

A dependent value has been changed but the change has not been 
applied to the device.

状态 "Uncertain" (4000_0000 - 7FFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

406C_000
0

UncertainReferenceOutO
fServer

One of the references to follow in the relative path references to a 
node in the address space in another server.

408F_000
0

UncertainNoCommunica
tionLastUsableValue

Communication to the data source has failed. The variable value is 
the last value that had a good quality.

4090_000
0

UncertainLastUsableValu
e

Whatever was updating this value has stopped doing so.

4091_000
0

UncertainSubstituteValu
e

The value is an operational value that was manually overwritten.

4092_000
0

UncertainInitialValue The value is an initial value for a variable that normally receives its 
value from another variable.

4093_000
0

UncertainSensorNotAccu
rate

The value is at one of the sensor limits.

指令
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状态 "Uncertain" (4000_0000 - 7FFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

4094_000
0

UncertainEngineeringUni
tsExceeded

The value is outside of the range of values defined for this 
parameter.

4095_000
0

UncertainSubNormal The value is derived from multiple sources and has less than the 
required number of Good sources.

40A4_000
0

UncertainDataSubNorma
l

The value is derived from multiple values and has less than the 
required number of Good values.

40BC_000
0

UncertainReferenceNotD
eleted

The server was not able to delete all target references.

40C0_000
0

UncertainNotAllNodesAv
ailable

The list of references may not be complete because the underlying 
system is not available.

40DE_000
0

UncertainDominantValue
Changed

The related EngineeringUnit has been changed but the Variable 
Value is still provided based on the previous unit.

40E2_000
0

UncertainDependentValu
eChanged

A dependent value has been changed but the change has not been 
applied to the device. The quality of the dominant variable is 
uncertain.

状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

8001_000
0

BadUnexpectedError An unexpected error occurred

8002_000
0

BadInternalError An internal error occurred as a result of a programming or 
configuration error.
可能的原因： 
对数据类型为 DTL 的变量的单个元素进行了写访问。对数据类型为 
DTL 的变量进行写访问仅适用于整个结构。 

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

8003_000
0

BadOutOfMemory Not enough memory to complete the operation.
可能的原因：

超出了 OPC UA 服务器的 大数量结构。

解决方法：

减少已注册 OPC UA 元素的数量。

可通过 OPC UA 服务器诊断工具（如，Unified Automation 公司的 
UaExpert），确保不存在无效会话和订阅。作为对策，可在客户端选

择相应的超时时间（订阅超时时间 <= 会话超时时间）。

另请参见“OPC_UA_Connect：创建连接 (页 5375)”中错误消息的具

体说明。

8004_000
0

BadResourceUnavailable An operating system resource is not available

8005_000
0

BadCommunicationError A low level communication error occurred.
可能的原因：

服务器地址 (ServerEndpointURL) 不正确或不完整。

另请参见“OPC_UA_Connect：创建连接 (页 5375)”中该参数的具体

说明。

8006_000
0

BadEncodingError Encoding halted because of invalid data in the objects being 
serialized.

8007_000
0

BadDecodingError Decoding halted because of invalid data in the stream.

8008_000
0

BadEncodingLimits‐
Exceeded

The message encoding/decoding limits imposed by the stack have 
been exceeded.

8009_000
0

BadUnknownResponse An unrecognized response was received from the server.

80B8_000
0

BadRequestTooLarge The request message size exceeds limits set by the server.

80B9_000
0

BadResponseTooLarge The response message size exceeds limits set by the client.

800A_000
0

BadTimeout The operation timed out.
另请参见“OPC_UA_Connect：创建连接 (页 5375)”中的错误消息。
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

800B_000
0

BadServiceUnsupported The server does not support the requested service.

800C_000
0

BadShutdown The operation was cancelled because the application is shutting 
down.

800D_000
0

BadServerNotConnected The operation could not complete because the client is not 
connected to the server.

800E_000
0

BadServerHalted The server has stopped and cannot process any requests.

800F_000
0

BadNothingToDo There was nothing to do because the client passed a list of 
operations with no elements.

8010_000
0

BadTooManyOperations The request could not be processed because it specified too many 
operations.
另请参见“OPC_UA_NamespaceGetIndexList：读取命名空间索引 
(页 5385)”中的错误消息。

8011_000
0

BadDataTypeIdUnknown The extension object cannot be (de)serialized because the data type 
id is not recognized.

8012_000
0

BadCertificateInvalid The certificate provided as a parameter is not valid.

8013_000
0

BadSecurityChecksFailed An error occurred verifying security. The certificate provided as a 
parameter is not valid.

8014_000
0

BadCertificateTimeInvalid The Certificate has expired or is not yet valid.

8015_000
0

BadCertificateIssuer
TimeInvalid

An Issuer Certificate has expired or is not yet valid.

8016_000
0

BadCertificateHost
NameInvalid

The HostName used to connect to a Server does not match a 
HostName in the Certificate.

8017_000
0

BadCertificateUriInvalid The URI specified in the Application Description does not match the 
URI in the Certificate.

8018_000
0

BadCertificateUseNotAllo
wed

The Certificate may not be used for the requested operation.

8019_000
0

BadCertificateIssuerUse
NotAllowed

The Issuer Certificate may not be used for the requested operation.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

801A_000
0

BadCertificateUntrusted The Certificate is not trusted.

801B_000
0

BadCertificateRevocation
Unknown

It was not possible to determine if the Certificate has been revoked.

801C_000
0

BadCertificateIssuer
RevocationUnknown

It was not possible to determine if the Issuer
Certificate has been revoked.

801D_000
0

BadCertificateRevoked The Certificate has been revoked.

801E_000
0

BadCertificateIssuerRevo
ked

The Issuer Certificate has been revoked.

801F_000
0

BadUserAccessDenied User does not have permission to perform the requested operation.

8020_000
0

BadIdentityTokenInvalid The user identity token is not valid.

8021_000
0

BadIdentityTokenRejecte
d

The user identity token is valid but the server has rejected it.

8022_000
0

BadSecureChannelIdInval
id

The specified secure channel is no longer valid.

8023_000
0

BadInvalidTimestamp The timestamp is outside the range allowed by the server.

8024_000
0

BadNonceInvalid The nonce does appear to be not a random value or it is not the 
correct length.

8025_000
0

BadSessionIdInvalid The session id is not valid.

8026_000
0

BadSessionClosed The session was closed by the client.

8027_000
0

BadSessionNotActivated The session cannot be used because ActivateSession has not been 
called.

8028_000
0

BadSubscriptionIdInvalid The subscription id is not valid.

802A_000
0

BadRequestHeaderInvali
d

The header for the request is missing or invalid.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

802B_000
0

BadTimestampsTo
ReturnInvalid

The timestamps to return parameter is invalid.

802C_000
0

BadRequestCancelled
ByClient

The request was cancelled by the client.

8031_000
0

BadNoCommunication Communication with the data source is defined, but not 
established, and there is no last known value available.

8032_000
0

BadWaitingForInitialData Waiting for the server to obtain values from the underlying data 
source.

8033_000
0

BadNodeIdInvalid The syntax of the node id is not valid.

8034_000
0

BadNodeIdUnknown The node id refers to a node that does not exist in the server address 
space.
指定 NodeId 的 NamespaceIndex 可能不存在。如果在调用

“OPC_UA_MethodCall”指令时显示错误代码： 
另一个可能的原因是在之前调用 OPC_UA_MethodGetHandleList 时
使用了无效的 ObjectID。指令“OPC_UA_MethodGetHandleList”不评

估 ObjectIds。
8035_000
0

BadAttributeIdInvalid The attribute is not supported for the specified Node.

8036_000
0

BadIndexRangeInvalid The syntax of the index range parameter is invalid.

8037_000
0

BadIndexRangeNoData No data exists within the range of indexes specified.

8038_000
0

BadDataEncodingInvalid The data encoding is invalid.

8039_000
0

BadDataEncoding
Unsupported

The server does not support the requested data encoding for the 
node.

803A_000
0

BadNotReadable The access level does not allow reading or subscribing to the Node.

803B_000
0

BadNotWritable The access level does not allow writing to the Node.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

803C_000
0

BadOutOfRange The value was out of range.
对于数组，可采取的补救措施：检查是否可访问未定义的数组元素。

803D_000
0

BadNotSupported The requested operation is not supported. 
可能的原因：

服务器地址 (ServerEndpointURL) 不正确或不完整。

803E_000
0

BadNotFound A requested item was not found or a search operation ended 
without success.

803F_000
0

BadObjectDeleted The object cannot be used because it has been deleted.

8040_000
0

BadNotImplemented Requested operation is not implemented.

8041_000
0

BadMonitoringModeInval
id

The monitoring mode is invalid.

8042_000
0

BadMonitoredItemIdInval
id

The monitoring item id does not refer to a valid monitored item.

8043_000
0

BadMonitoredItem
FilterInvalid

The monitored item filter parameter is not valid.

8044_000
0

BadMonitoredItem
FilterUnsupported

The server does not support the requested monitored item filter.

8045_000
0

BadFilterNotAllowed A monitoring filter cannot be used in combination with the attribute 
specified.

8046_000
0

BadStructureMissing A mandatory structured parameter was missing or null.

8047_000
0

BadEventFilterInvalid The event filter is not valid.

8048_000
0

BadContentFilterInvalid The content filter is not valid.

8049_000
0

BadFilterOperandInvalid The operand used in a content filter is not valid.

804A_000
0

BadContinuation
PointInvalid

The continuation point provide is longer valid.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

804B_000
0

BadNoContinuationPoint
s

The operation could not be processed because all continuation 
points have been allocated.

804C_000
0

BadReferenceTypeIdInval
id

The operation could not be processed because all continuation 
points have been allocated.

804D_000
0

BadBrowseDirectionInvali
d

The browse direction is not valid.

804E_000
0

BadNodeNotInView The node is not part of the view.

804F_000
0

BadServerUriInvalid The ServerUri is not a valid URI.

8050_000
0

BadServerNameMissing No ServerName was specified

8051_000
0

BadDiscoveryUrlMissing No DiscoveryUrl was specified.

8052_000
0

BadSempahoreFileMissin
g

The semaphore file specified by the client is not valid.

8053_000
0

BadRequestTypeInvalid The security token request type is not valid.

8054_000
0

BadSecurityModeRejecte
d

The security mode does not meet the requirements set by the 
Server.
服务器设置的安全要求较高。可能的补救措施：连接服务器时使用较

高的安全设置。 
8055_000
0

BadSecurityPolicyRejecte
d

The security policy does not meet the requirements set by the 
Server.

8056_000
0

BadTooManySessions The server has reached its maximum number of sessions.

8057_000
0

BadUserSignatureInvalid The user token signature is missing or invalid.

8058_000
0

BadApplicationSignature
Invalid

The signature generated with the client certificate is missing or 
invalid.

8059_000
0

BadNoValidCertificates The client did not provide at least one software certificate that is 
valid and meets the profile requirements for the server.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

805A_000
0

BadRequestCancelled
ByRequest

The request was cancelled by the client with the Cancel service.

805B_000
0

BadParentNodeIdInvalid The parent node id does not to refer to a valid node.

805C_000
0

BadReferenceNotAllowed The reference could not be created because it violates constraints 
imposed by the data model.

805D_000
0

BadNodeIdRejected The requested node id was reject because it was either invalid or 
server does not allow node ids to be specified by the client.

805E_000
0

BadNodeIdExists The requested node id is already used by another node.

805F_000
0

BadNodeClassInvalid The node class is not valid.

8060_000
0

BadBrowseNameInvalid The browse name is invalid.

8061_000
0

BadBrowseNameDuplicat
ed

The browse name is not unique among nodes that share the same 
relationship with the parent.

8062_000
0

BadNodeAttributesInvali
d

The node attributes are not valid for the node class.

8063_000
0

BadTypeDefinitionInvalid The type definition node id does not reference an appropriate type 
node.

8064_000
0

BadSourceNodeIdInvalid The source node id does not reference a valid node.

8065_000
0

BadTargetNodeIdInvalid The target node id does not reference a valid node.

8066_000
0

BadDuplicateReference
NotAllowed

The reference type between the nodes is already defined.

8067_000
0

BadInvalidSelfReference The server does not allow this type of selfreference on this node.

8068_000
0

BadReferenceLocalOnly The reference type is not valid for a reference to a remote server.

8069_000
0

BadNoDeleteRights The server will not allow the node to be deleted.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

806A_000
0

BadServerIndexInvalid The server index is not valid.

806B_000
0

BadViewIdUnknown The view id does not refer to a valid view node.

806D_000
0

BadTooManyMatches The requested operation has too many matches to return.

806E_000
0

BadQueryTooComplex The requested operation requires too many resources in the server.

806F_000
0

BadNoMatch The requested operation has no match to return.

8070_000
0

BadMaxAgeInvalid The max age parameter is invalid.

8071_000
0

BadHistoryOperationInva
lid

The history details parameter is not valid.

8072_000
0

BadHistoryOperation
Unsupported

The server does not support the requested operation.

8073_000
0

BadWriteNotSupported The server not does support writing the combination of value, 
status and timestamps provided.

8074_000
0

BadTypeMismatch The value supplied for the attribute is not of the same type as the 
attribute's value.

8075_000
0

BadMethodInvalid The method id does not refer to a method for the specified object.

8076_000
0

BadArgumentsMissing The client did not specify all of the input arguments for the method.

8077_000
0

BadTooManySubscription
s

The server has reached its maximum number of subscriptions.
可能的原因：

超出了订阅的 大数量

解决方法：

在新会话中创建一个订阅。

8078_000
0

BadTooManyPublish
Requests

The server has reached the maximum number of queued publish 
requests.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

8079_000
0

BadNoSubscription There is no subscription available for this session.

807A_000
0

BadSequenceNumber
Unknown

The sequence number is unknown to the server.

807B_000
0

BadMessageNotAvailable The requested notification message is no longer available.

807C_000
0

BadInsufficientClientProfi
le

The Client of the current Session does not support one or more 
Profiles that are necessary for the Subscription.

80BF_000
0

BadStateNotActive The sub-state machine is not currently active.

807D_000
0

BadTcpServerTooBusy The server cannot process the request because it is too busy.

807E_000
0

BadTcpMessageTypeInval
id

The type of the message specified in the header invalid.

807F_000
0

BadTcpSecureChannel
Unknown

The SecureChannelId and/or TokenId are not currently in use.

8080_000
0

BadTcpMessageTooLarge The size of the message specified in the header is too large.

8081_000
0

BadTcpNotEnough
Resources

There are not enough resources to process the request.
另请参见“OPC_UA_Connect：创建连接 (页 5375)”中的错误消息。

8082_000
0

BadTcpInternalError An internal error occurred.

8083_000
0

BadTcpEndpointUrlInvali
d

The Server does not recognize the QueryString specified.

8084_000
0

BadRequestInterrupted The request could not be sent because of a network interruption.

8085_000
0

BadRequestTimeout Timeout occurred while processing the request.

8086_000
0

BadSecureChannelClosed The secure channel has been closed.

8087_000
0

BadSecureChannelToken
Unknown

The token has expired or is not recognized.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

8088_000
0

BadSequenceNumberInv
alid

The sequence number is not valid.

8089_000
0

BadConfigurationError There is a problem with the configuration that affects the usefulness 
of the value.

808A_000
0

BadNotConnected The variable should receive its value from another variable, but has 
never been configured to do so.

808B_000
0

BadDeviceFailure There has been a failure in the device/data source that generates the 
value that has affected the value.

808C_000
0

BadSensorFailure There has been a failure in the sensor from which the value is 
derived by the device/data source.

808D_000
0

BadOutOfService The source of the data is not operational.

808E_000
0

BadDeadbandFilterInvali
d

The dead band filter is not valid.

8097_000
0

BadRefreshInProgress This Condition refresh failed, a Condition refresh operation is 
already in progress.

8098_000
0

BadConditionAlreadyDisa
bled

This condition has already been disabled.

8099_000
0

BadConditionDisabled Property not available, this condition is disabled.

809A_000
0

BadEventIdUnknown The specified event id is not recognized.

809B_000
0

BadNoData No data exists for the requested time range or event filter.

809D_000
0

BadDataLost Data is missing due to collection started/stopped/lost.

809E_000
0

BadDataUnavailable Expected data is unavailable for the requested time range due to an 
unmounted volume an off-line archive or tape or similar reason for 
temporary unavailability.

809F_000
0

BadEntryExists The data or event was not successfully inserted because a matching 
entry exists.

80A0_000
0

BadNoEntryExists The data or event was not successfully updated because no 
matching entry exists.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

80A1_000
0

BadTimestampNotSuppo
rted

The client requested history using a timestamp format the server 
does not support (i. e. requested ServerTimestamp when server 
only supports SourceTimestamp).

80AB_000
0

BadInvalidArgument One or more arguments are invalid.
可能的原因：

服务器地址 (ServerEndpointURL) 不正确或不完整。

80AC_000
0

BadConnectionRejected Could not establish a network connection to remote server.

80AD_000
0

BadDisconnect The server has disconnected from the client.

80AE_000
0

BadConnectionClosed The network connection has been closed.
与相应 ConnectionHdl 的连接处于“ShutDown”状态（连接终止）。

连接/会话无法自动“重新激活”。可能的原因：会话已从服务器上

删除，例如由于重启或超时等原因。

在这种情况下，必须通过指令“OPC_UA_Disconnect”明确关闭连接，

从而再次释放连接资源。在用户程序中，必须复位已对此连接无效的 
ConnectionHdl。 
随后必须与服务器建立新的连接（参见指令“OPC_UA_Connect”）。

除 OPC_UA_Connect、OPC_UA_Disconnect 和 
OPC_UA_ConnectionGetStatus 指令外，所有其它客户端指令都可能

生成该错误代码。

80AF_000
0

BadInvalidState The operation cannot be completed because the object is closed 
uninitialized or in some other invalid state.
与相应 ConnectionHdl 的连接处于“ConnectionError”状态（临时连接

错误，连接中断）。CPU 尝试“重新激活”连接。如果在设定的超时

间隔 (OPC UA Session Timeout) 内未成功激活连接，连接会进入

“Shutdown”状态。状态转换要求：CPU 可访问 OPC UA 服务器以检查

会话是否仍处于活动状态。 
除 OPC_UA_Connect、OPC_UA_Disconnect 和 
OPC_UA_ConnectionGetStatus 指令外，所有其它客户端指令都可能

生成该错误代码。

80B0_000
0

BadEndOfStream Cannot move beyond end of the stream.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

80B1_000
0

BadNoDataAvailable No data is currently available for reading from a non-blocking 
stream.

80B2_000
0

BadWaitingForResponse The asynchronous operation is waiting for a response.

80B3_000
0

BadOperationAbandoned The asynchronous operation was abandoned by the caller.

80B4_000
0

BadExpectedStreamToBlo
ck

The stream did not return all data requested (possibly because it is 
a non-blocking stream).

80B5_000
0

BadWouldBlock Non-blocking behavior is required and the operation would block.

80B6_000
0

BadSyntaxError A value had an invalid syntax.

80B7_000
0

BadMaxConnections
Reached

The operation could not be finished because all available 
connections are in use.

80BB_000
0

BadEventNot
Acknowledgeable

The event cannot be acknowledged.

80BD_000
0

BadInvalidTimestamp
Argument

The defined timestamp to return was invalid.

80BE_000
0

BadProtocolVersion
Unsupported

The applications do not have compatible protocol versions.

80C1_000
0

BadFilterOperatorInvalid An unrecognized operator was provided in a filter.

80C2_000
0

BadFilterOperator
Unsupported

A valid operator was provided, but the server does not provide 
support for this filter operator.

80C3_000
0

BadFilterOperandCount
Mismatch

The number of operands provided for the filter operator was less 
than expected for the operand provided.

80C4_000
0

BadFilterElementInvalid The referenced element is not a valid element in the content filter.

80C5_000
0

BadFilterLiteralInvalid The referenced literal is not a valid value.

80C6_000
0

BadIdentityChangeNotSu
pported

The Server does not support changing the user identity assigned to 
the session.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

80C8_000
0

BadNotTypeDefinition The provided NodeId was not a type definition NodeId.

80C9_000
0

BadViewTimestampInvali
d

The view timestamp is not available or not supported.

80CA_000
0

BadViewParameterMism
atch

The view parameters are not consistent with each other.

80CB_000
0

BadViewVersionInvalid The view version is not available or not supported.

80CC_000
0

BadConditionAlready
Enabled

This condition has already been enabled.

80CD_000
0

BadDialogNotActive The dialog condition is not active.

80CE_000
0

BadDialogResponseInvali
d

The response is not valid for the dialog.

80CF_000
0

BadConditionBranch
AlreadyAcked

The condition branch has already been acknowledged.

80D0_000
0

BadConditionBranch
AlreadyConfirmed

The condition branch has already been confirmed.

80D1_000
0

BadConditionAlreadyShel
ved

The condition has already been shelved.

80D2_000
0

BadConditionNotShelved The condition is not currently shelved.

80D3_000
0

BadShelvingTimeOutOfR
ange

The shelving time not within an acceptable range.

80D4_000
0

BadAggregateListMismat
ch

The requested number of Aggregates does not match the requested 
number of NodeIds.

80D5_000
0

BadAggregateNotSuppor
ted

The requested Aggregate is not support by the server.

80D6_000
0

BadAggregateInvalidInpu
ts

The aggregate value could not be derived due to invalid data inputs.

指令
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

80DB_000
0

BadTooManyMonitoredIt
ems

The request could not be processed because there are too many 
monitored items in the subscription.
可能的原因：

达到了订阅中受监督元素的 大数量。

解决方法：

为了注册其它元素，必须创建新的订阅。 
对于使用 TIA Portal V15 及更高版本的项目，也可以在 CPU 组态中设

置受监督元素的 大数量。

其它可能的原因：

请求的元素过多 
解决方法：

注意服务器上“ServerCapabilities”对象中指定的 大值。

80D7_000
0

BadBoundNotFound No data found to provide upper or lower bound value.

80D8_000
0

BadBoundNotSupported The server cannot retrieve a bound for the variable.

80DA_000
0

BadAggregateConfigurati
on
Rejected

The aggregate configuration is not valid for specified node.

80E1_000
0

BadDominantValueChan
ged

The related EngineeringUnit has been changed but this change has 
not been applied to the device. The Variable Value is still dependent 
on the previous unit but its status is currently bad.

80E3_000
0

BadDependentValueCha
nged

A dependent value has been changed but the change has not been 
applied to the device. The quality of the dominant variable is bad.

80E4_000
0

BadRequestNotAllowed The request was rejected by the server because it did not meet the 
criteria set by the server.

80E5_000
0

BadTooManyArguments Too many arguments were provided.

80E6_000
0

BadSecurityModeInsuffici
ent

The operation is not permitted over the current secure channel.

810D_000
0

BadCertificateChainInco
mplete

The certificate chain is incomplete.
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状态 "Bad" (8000_0000 - FFFF_FFFF)
错误代码

（十六进制）

名称 含义

810E_000
0

BadLicenseExpired The server requires a license to operate in general or to perform a 
service or operation, but existing license is expired.

810F_000
0

BadLicenseLimitsExceede
d

The server has limits on number of allowed operations / objects, 
based on installed licenses, and these limits where exceeded.

8110_000
0

BadLicenseNotAvailable The server does not have a license which is required to operate in 
general or to perform a service or operation.

8111_000
0

BadNotExecutable The executable attribute does not allow the execution of the 
method.

8112_000
0

BadNumericOverflow The number was not accepted because of a numeric overflow.

8113_000
0

BadRequestNotComplete The request has not been processed by the server yet.

PLCopen 错误代码 (S7-1500)

错误代码

下表列出了 PLCopen 的错误代码。 
这些错误的名称与说明均按照原语言列出。即，仅为英文版。

PLCopen 错误代码

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

A000_000
1

PLCopenUA_Bad_FW_
PermanentError

Internal, permanent error.

A000_000
2

PLCopenUA_Bad_FW_
TempError

Temp. Error; FB could retry to reach FW.

A000_010
0

PLCopenUA_Bad_
ConnectionError

Connection could not be established.

A000_010
1

PLCopenUA_Bad_
HostNotFound

The requested hostname could not be found.
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ErrorID (十
六进制)

名称 含义

A000_010
2

PLCopenUA_Bad_
AlreadyConnected

Connection was already established.

A000_010
3

PLCopenUA_Bad_
SecurityFailed

Connection failed due to security setup.

A000_010
4

PLCopenUA_Bad_
Suspended

Connection is suspended.

A000_010
5

PLCopenUA_Bad_
ConnectionInvalidHdl

Provided ConnectionHdl is not known.
连接句柄 (ConnectionHdl) 无效/未知。 
除 OPC_UA_Connect 指令外，所有其它客户端指令都可能生成该错

误代码。

更多信息，请参见指令“OPC_UA_ConnectionGetStatus”的错误代码

说明。

A000_020
0

PLCopenUA_Bad_
NSNotFound

A namespace with the requested name cannot be found on server.

A000_030
0

PLCopenUA_Bad_
ResultTooLong

Target PLC variable is too short for retrieved data.

A000_030
1

PLCopenUA_Bad_
InvalidType

Invalid or unsupported Type.

A000_030
2

PLCopenUA_Bad_
NodeInvalidHdl

Provided NodeHdl is not known.

A000_030
3

PLCopenUA_Bad_
MethodInvalidHdl

Provided MethodHdl is not known.

A000_030
4

PLCopenUA_Bad_
ReadFailed

Read failed for unknown reason.

A000_030
5

PLCopenUA_Bad_
WriteFailed

Write failed for unknown reason.

A000_030
6

PLCopenUA_Bad_
CallFailed

Method Call failed for unknown reason.

A000_030
7

PLCopenUA_Bad_
InParamFailed

Method Call Input parameter conversion failed.

A000_030
8

PLCopenUA_Bad_
OutParamFailed

Method Call Output parameter conversion failed. ATTENTION: this 
means the MethodCall was executed successfully but the returned 
values could not be converted.
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ErrorID (十
六进制)

名称 含义

A000_050
0

PLCopenUA_Bad_
SubscriptionInvalidHdl

Provided SubscriptionHdl is not known.

A000_050
1

PLCopenUA_Bad_
MonitoredItemInvalidHdl

Provided MonitoredItemHdl is not known.

OPC UA 客户端的示例程序 (S7-1500)

前言 (S7-1500)
示例函数块“Call_OpenDoor_On_Productionline”、“ReadFromProductionline”和
“WriteToProductionline”仅用于说明其各自的功能，并非真正用于实现相应的常规功能。因

此，它们只能独立运行。

每个 FB 都会使用 OPC_UA_Connect 指令建立自身的连接，并访问相同的客户端接口以及 DB
“Productionline_Configuration”。
三个连接一起使用并互相覆盖时，其连接句柄会存储在同一变量中。

在使用项目中所描述的所有函数时，应考虑到这一点。

OPC_UA_ConnectionGetStatus 的程序示例 (S7-1500)

进行连接分析的程序示例

在本章节中，将介绍程序示例“Analyze_Connection”的完整程序代码。

在该示例中，介绍了用户程序如何使用“OPC_UA_ConnectionGetStatus”指令获取有关 OPC 
UA 服务器的连接信息。 
有关“OPC_UA_ConnectionGetStatus”指令的描述，请参见

“OPC_UA_ConnectionGetStatus：读取连接状态 (页 5479)”部分。

程序结构

该程序将作为 OPC UA 客户端运行，并包含以下部分：

1. 与 OPC UA 服务器建立连接。

2. 对该连接进行分析。

3. 终止与 OPC UA 服务器的连接。 
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该程序在“Input_REQ”的上升沿启动。

声明

下图显示了使用“OPC_UA_ConnectionGetStatus”指令时，某个函数块中的局部变量声明：
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程序

SCL
IF #Run = FALSE THEN
    #Started := #Input_REQ AND NOT #Mem_Input_REQ;
    #Mem_Input_REQ := #Input_REQ;
    IF #Started THEN
        #Output_Busy := TRUE;
        #Output_Done := FALSE;
        #Output_Error := FALSE;
        #State := 1;
        #Run := TRUE;
        #ResetREQ_For_OPC_UA_Disconnect := TRUE;
        #SetServerEndpoint := TRUE;
    END_IF;
END_IF;
          
IF #Run = TRUE THEN
    CASE #State OF
        1:  // case 1, connect to server
        IF #SetServerEndpoint = TRUE THEN
           #SetServerEndpoint := FALSE;
           //set ServerSendpoint
           #ServerEndpointUrl := WSTRING#'opc.tcp://192.168.1.1:4840';
           //setting for SecurityMsgMode
           //1 = None
           //2 = Sign
           //3 = Sign & Encrypt
           #OPC_UA_SessionConnectInfo_Instance.SecurityMsgMode := 3;
           //setting for SecurityPolicy
           //1 = None
           //2 = Basic128Rsa15
           //3 = Basic256
           //4 = Basic256Sha256
           #OPC_UA_SessionConnectInfo_Instance.SecurityPolicy := 4;
           //set TransportProfile to 1
           #OPC_UA_SessionConnectInfo_Instance.TransportProfile := 1;
           //we are using our Client-Certificate Nr. 10
           //because Nr. 10 is the lastest Certificate we created for our client application
           //please look into Certificate manager for the number of your Client certificate
           //Certificate manager is located at
           // "Project tree > Security settings > Security features"
           #OPC_UA_SessionConnectInfo_Instance.CertificateID := 10;
        END_IF;
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_Connect_Instance(REQ := #Req,
                ServerEndpointUrl := #ServerEndpointUrl,
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SCL
                SessionConnectInfo := #OPC_UA_SessionConnectInfo_Instance,
                Done => #Done,
                Busy => #Busy,
                Error => #Error,
                Status => #Status,
                ConnectionHdl => #ConnectionHdl);
        IF #Done = TRUE THEN
           #State := #State + 1;
           #ResetREQ_For_OPC_UA_Disconnect := TRUE;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           // Did we get a connection handle?
           IF #ConnectionHdl <> 0 THEN
              // We have to release all resources in the server and disconnect
              #State := 100;
           ELSE
              #State := 99;
           END_IF;
           #Mem_Status := #Status;
           #OPC_UA_Connect_Instance(REQ := FALSE,
                ServerEndpointUrl := #ServerEndpointUrl,
                SessionConnectInfo := #OPC_UA_SessionConnectInfo_Instance);
           #ResetREQ_For_OPC_UA_Disconnect := TRUE;
           END_IF;
           
        2:  // case 2, analyse connection
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_ConnectionGetStatus_Instance(REQ := #Req,
               ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
               ConnectionStatus => #ConnectionStatus,
               ServerState => #ServerState,
               ServiceLevel => #ServiceLevel,
               Timeout := T#6S,
               Done => #Done,
               Busy => #Busy,
               Error => #Error,
               Status => #Status);
        IF #Done = TRUE THEN
              #State := #State + 1;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
              #State := 100;
              #Mem_Status := #Status;
              #OPC_UA_ConnectionGetStatus_Instance(REQ := FALSE,
                       ConnectionHdl := #ConnectionHdl);
        END_IF;
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SCL
        3:  // case 3, disconnect from server
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
               ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
               Timeout := T#6S,
               Done => #Done,
               Busy => #Busy,
               Error => #Error,
               Status => #Status);
        IF #Done = TRUE THEN
            #State := #State + 1;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
            #State := 100;
            #Mem_Status := #Status;
            #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := FALSE,
            ConnectionHdl := #ConnectionHdl);
        END_IF;
            
        4: //case = 4, function block has run successfully
            #Output_Done := TRUE;
            #Output_Busy := FALSE;
            #State := 0;
            #Mem_Input_REQ := FALSE;
            #Run := FALSE;
            #Started := FALSE;
            
        99: // ERROR handling
            #Output_Error := TRUE;
            #Output_Status := #Mem_Status;
            #State := 0;
            #Output_Busy := FALSE;
            #Run := FALSE;
            #Mem_Input_REQ := FALSE;
            #Started := FALSE;
          
    100:    // ERROR handling, disconnect from server to release resources (handles)
            IF #ResetREQ_For_OPC_UA_Disconnect = TRUE THEN
               #ResetREQ_For_OPC_UA_Disconnect := FALSE;
            //set REQ to FALSE
               #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := FALSE,
               ConnectionHdl := #ConnectionHdl);
            END_IF;
            IF #Busy = FALSE THEN
               #Req := TRUE;
            ELSE
               #Req := FALSE;
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SCL
            END_IF;
            #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
                 ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
                 Timeout := T#6S,
                 Done => #Done,
                 Busy => #Busy,
                 Error => #Error,
                 Status => #Status);
            IF #Done = TRUE THEN
                 #Output_Error := TRUE;
                 #Output_Status := #Mem_Status;
                 #State := 0;
                 #Output_Busy := FALSE;
                 #Run := FALSE;
                 #Mem_Input_REQ := FALSE;
                 #Started := FALSE;
            END_IF;
            IF #Error = TRUE THEN
                 #Output_Error_Message := WString#'Error handling: Resources cannot be 
released!';
                 #Output_Error := TRUE;
                 #Output_Status := #Mem_Status;
                 #State := 0;
                 #Output_Busy := FALSE;
                 #Run := FALSE;
                 #Mem_Input_REQ := FALSE;
                 #Started := FALSE;
            END_IF;
    END_CASE;
END_IF;
 
 

读取 PLC 变量的程序示例 (S7-1500)

用于读取 PLC 变量的示例程序

在本章节中，将介绍程序示例“ReadFromProductionline”的完整程序代码。

在该示例中，介绍用户程序如何读取 PLC 变量的值。

程序结构

该程序将作为 OPC UA 客户端运行，并执行以下操作步骤：

1. 与 CPU 将从中读取相关值的 OPC UA 服务器建立连接

2. 读取相关值。

3. 终止与 OPC UA 服务器的连接。 
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该程序在“Input_REQ”的上升沿启动。

要求

示例程序假定已组态名为“Productionline”的客户端接口，并假定以下数据块可用：

• Productionline_Configuration
• Productionline_Data
如果已创建客户端接口，STEP 7 (TIA Portal) 会自动生成这些数据块，请参见

“AUTOHOTSPOT”。
此外，示例程序还要求已创建并组态与 OPC UA 服务器的连接，请参见“AUTOHOTSPOT”。

声明

下图显示了函数块“ReadFromProductionline”中各局部变量的声明：
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程序

SCL
IF #Run = FALSE THEN
    Started := #Input_REQ AND NOT #Mem_Input_REQ;
    #Mem_Input_REQ := #Input_REQ;
    IF #Started THEN
        #Output_Busy := TRUE;
        #Output_Done := FALSE;
        #Output_Error := FALSE;
        #Output_Status := 0;
        #State := 1;
        #Run := TRUE;
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    END_IF;
END_IF;
          
IF #Run = TRUE THEN
CASE #State OF
    1:  // case 1, connect to server
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_Connect_Instance(REQ := #Req,
                 ServerEndpointUrl := 
"Productionline_Configuration".Connection.ServerEndpointUrl,
                 SessionConnectInfo := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                 Done => #Done,
                 Busy => #Busy,
                 Error => #Error,
                 Status => #Status, 
                 ConnectionHdl => "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl);
    IF #Done = TRUE THEN
             #State := #State + 1;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
        // Did we get a connection handle?
        IF "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl <> 0 THEN
        // We have to release all resources in the server and disconnect
               #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
               #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        ELSE
               #State := 99;
        END_IF;
        #Mem_Status := #Status;
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SCL
        // set parameter REQ of OPC_UA_Connect to FALSE
        #OPC_UA_Connect_Instance(REQ := FALSE,
               ServerEndpointUrl := 
"Productionline_Configuration".Connection.ServerEndpointUrl,
               SessionConnectInfo := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
               ConnectionHdl => "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl);
    END_IF;
       
    2:  // case 2, get index for namespace
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance(REQ := #Req,
                 ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                 NamespaceUrisCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
                 NamespaceUris := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceURIs,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                 StatusList := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList,
                 NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
                 Done => #Done,
                 Busy => #Busy,
                 Error => #Error,
                 Status => #Status);
    IF #Done = TRUE THEN
        IF "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList[0] = 0 THEN
               #State := #State + 1;
        ELSE
               #State := 100;
               #Mem_Status := #Status;
               #Output_Error_Message := WString#'Error at NamespaceGetIndexList';
        END_IF;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #Mem_Status := #Status;
        #OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance(REQ := FALSE, 
                 NamespaceUris := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceURIs,
                 StatusList := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList,
                 NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes);
    END_IF;
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SCL
    3:  // case 3, get handles for nodes
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance(REQ := #Req,
                 ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                 NodeIDCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
                 NodeIDs := "Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".Nodes,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                 NamespaceIndexCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
                 NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
                 NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
                 NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls,
                 Done => #Done,
                 Busy => #Busy,
                 Error => #Error,
                 Status => #Status);
    IF #Done = TRUE THEN
        IF "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[0] = 0 AND 
        "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[1] = 0
        THEN
        #State := #State + 1;
        ELSE
        #State := 100;
        #Mem_Status := #Status;
        #Output_Error_Message := WString#'Error at NodeGetHandleList';
        END_IF;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance(REQ := FALSE,
                 ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                 NodeIDCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
                 NodeIDs := "Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".Nodes,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                 NamespaceIndexCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
                 NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
                 NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
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SCL
                 NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls);
    END_IF;
        
    4:  // case 4, read from nodes 
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_ReadList_Instance(REQ := #Req,
                 ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                 NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
                 NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                 NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
                 TimeStamps := "Productionline_Data"."ReadListProduct".TimeStamps,
                 Variable := "Productionline_Data"."ReadListProduct".Variable,
                 Done => #Done,
                 Busy => #Busy,
                 Error => #Error,
                 Status => #Status);
    IF #Done = TRUE THEN
        FOR #i := 0 TO 
UINT_TO_INT("Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount) - 1 DO
                 IF NOT ("Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[#i] = 0) THEN
                 #Output_Error_Message := CONCAT_WSTRING(IN1 := WSTRING#'Error at Readlist 
"ReadListProduct", 
                 Index: ',IN2 := INT_TO_WSTRING(#i));
                 END_IF;
        END_FOR;
        #State := #State + 1;
    END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #Mem_Status := #Status;
        #OPC_UA_ReadList_Instance(REQ := FALSE,
                 ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                 NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
                 NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                 NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
                 TimeStamps := "Productionline_Data"."ReadListProduct".TimeStamps,
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SCL
                 Variable := "Productionline_Data"."ReadListProduct".Variable);
    END_IF;
         
    5:  // case 5, release node handles
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance(REQ := #Req,
                 ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                 NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
                 NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                 NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList,
                 Done => #Done,
                 Error => #Error,
                 Busy => #Busy,
                 Status => #Status);
    IF #Done = TRUE THEN
        IF "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[0] = 0 AND
        "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList[1] = 0
        THEN
                 #State := #State + 1;
        ELSE
                 #State := 100;
                 //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
                 #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
                 #Mem_Status := #Status;
                 #Output_Error_Message := WString#'Error at NodeReleaseHandleList';
        END_IF;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #Mem_Status := #Status;
        #OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance(REQ := FALSE,
                 ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                 NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeCount,
                 NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".ReadLists."ReadListProduct".NodeHdls,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                 NodeStatusList := "Productionline_Data"."ReadListProduct".NodeStatusList);
    END_IF;
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SCL
    6:  // case 6, disconnect from server
    IF #Busy = FALSE THEN
                #Req := TRUE;
    ELSE
                #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
                 ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                 Done => #Done,
                 Busy => #Busy,
                 Error => #Error,
                 Status => #Status);
    IF #Done = TRUE THEN
                #State := #State + 1;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #Mem_Status := #Status;
    END_IF;
          
    7: //case = 7, function block has run successfully
        #Output_Done := TRUE;
        #Output_Busy := FALSE;
        #State := 0;
        #Mem_Input_REQ := FALSE;
        #Run := FALSE;
        #Started := FALSE;
       
    99: // ERROR handling    
        #Output_Error := TRUE;
        #Output_Status := #Mem_Status;
        #State := 0;
        #Output_Busy := FALSE;
        #Run := FALSE;
        #Mem_Input_REQ := FALSE;
        #Started := FALSE;
       
    100: // ERROR handling, disconnect from server to release resources (handles)
    IF #Set_REQ_To_FALSE = TRUE THEN
        #Set_REQ_To_FALSE := FALSE;
        //set REQ to FALSE
        #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := FALSE,
                 ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout);
    END_IF;
    IF #Busy = FALSE THEN
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        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
                 ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                 Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
                 Done => #Done,
                 Busy => #Busy,
                 Error => #Error,
                 Status => #Status);
    IF #Done = TRUE THEN
        #Output_Error := TRUE;
        #Output_Status := #Mem_Status;
        #State := 0;
        #Output_Busy := FALSE;
        #Run := FALSE;
        #Mem_Input_REQ := FALSE;
        #Started := FALSE;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
        #Output_Error_Message := WString#'Error handling: Resources cannot be released!';
        #Output_Error := TRUE;
        #Output_Status := #Mem_Status;
        #State := 0;
        #Output_Busy := FALSE;
        #Run := FALSE;
        #Mem_Input_REQ := FALSE;
        #Started := FALSE;
    END_IF;
END_CASE;
END_IF;

写入 PLC 变量的示例程序 (S7-1500)

写入 PLC 变量的示例程序

在本章节中，将介绍程序示例“WriteToProductionline”的完整程序代码。

在该示例中，介绍用户程序如何写入 PLC 变量的值。
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程序结构

该程序将作为 OPC UA 客户端运行，并执行以下操作步骤：

1. 与 CPU 将写入相关值的 OPC UA 服务器建立连接

2. 写入相关值 
3. 终止与 OPC UA 服务器的连接 
该程序在“Input_REQ”的上升沿启动。

声明

下图显示了函数块“WriteToProductionline”中各局部变量的声明：

在该程序示例中，还需使用以下数据块：

• Productionline_Configuration
• Productionline_Data
由于示例程序使用 OPC UA 的参数分配，因此这些数据块将由 STEP 7 (TIA Portal) 自动创建。  
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SCL
 
IF #Run = FALSE THEN
    #Started := #Input_REQ AND NOT #Mem_Input_REQ;
    #Mem_Input_REQ := #Input_REQ;
    IF #Started THEN
        #Output_Busy := TRUE;
        #Output_Done := FALSE;
        #Output_Error := FALSE;
        #Output_Status := 0;
        #State := 1;
        #Run := TRUE;
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;      //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    END_IF;
END_IF;
          
IF #Run = TRUE THEN
    CASE #State OF
    1: // case 1, connect to server
    IF #Busy = FALSE THEN
              #Req := TRUE;
    ELSE
              #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_Connect_Instance(REQ := #Req,
              ServerEndpointUrl := 
"Productionline_Configuration".Connection.ServerEndpointUrl,
              SessionConnectInfo := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              Done => #Done,
              Busy => #Busy,
              Error => #Error,
              Status => #Status,
              ConnectionHdl => "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl);
    IF #Done = TRUE THEN
        #State := #State + 1;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
    // Did we get a connection handle?
        IF "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl <> 0 THEN
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        // We have to release all resources in the server and disconnect
              #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
              #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        ELSE
              #State := 99;
        END_IF;
        #Mem_Status := #Status;
        #OPC_UA_Connect_Instance(REQ := FALSE,
              ServerEndpointUrl := 
"Productionline_Configuration".Connection.ServerEndpointUrl,
              SessionConnectInfo := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              ConnectionHdl => "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl);
    END_IF;
    2: // case 2, get index for namespace
    IF #Busy = FALSE THEN
              #Req := TRUE;
    ELSE
              #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance(REQ := #Req,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              NamespaceUrisCount := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
              NamespaceUris := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceURIs,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              StatusList := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList,
              NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
              Done => #Done,
              Busy => #Busy,
              Error => #Error);
    IF #Done = TRUE THEN
              IF "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList[0] = 0 THEN
                    #State := #State + 1;
              ELSE
                    #State := 100;
                    #Mem_Status := #Status;
                    #Output_Error_Message := WString#'Error at NamespaceGetIndexList';
              END_IF;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #Mem_Status := #Status;
        #OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance(REQ := FALSE,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              NamespaceUrisCount := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
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              NamespaceUris := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceURIs,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout，
              StatusList := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList,
              NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes);
    END_IF;
         
    3:  // case 3, get handles for nodes
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance(REQ := #Req,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              NodeIDCount := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeCount,
              NodeIDs := "Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".Nodes,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              NamespaceIndexCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
              NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
              NodeStatusList := "Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList,
              NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeHdls,
              Done => #Done,
              Busy => #Busy,
              Error => #Error,
              Status =>#Status);
    IF #Done = TRUE THEN
        IF "Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList[0] = 0
        THEN
              #State := #State + 1;
        ELSE
              #State := 100;
              #Mem_Status := #Status;
              #Output_Error_Message := WString#'Error at NodeGetHandleList';
        END_IF;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #Mem_Status := #Status;
        #OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance(REQ := FALSE,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              NodeIDCount := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeCount,
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              NodeIDs := "Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".Nodes,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              NamespaceIndexCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
              NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
              NodeStatusList := "Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList,
              NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeHdls);
    END_IF;
              
    4:  // case 4;  write value to PLC variable "ProductionEnabled"
    IF #SetProductionEnabled = TRUE THEN
        #SetProductionEnabled := FALSE;
        //set new value to true
        "Productionline_Data"."WriteListStatus".Variable.ProductionEnabled := TRUE;
    END_IF;
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_WriteList_Instance(REQ := #Req,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeCount,
              NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeHdls,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              NodeStatusList := "Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList,
              Variable := "Productionline_Data"."WriteListStatus".Variable,
              Done => #Done,
              Busy => #Busy,
              Error => #Error,
              Status => #Status);
    IF #Done = TRUE THEN
        FOR #i := 0 TO 
UINT_TO_INT("Productionline_Configuration".WriteLists.WriteListStatus.NodeCount) - 1 DO
              IF NOT ("Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList[#i] = 0) THEN
              #Output_Error_Message := CONCAT_WSTRING(IN1 := WSTRING#'Error at Writelist 
"WriteListStauts", Index: ',
                          IN2 := INT_TO_WSTRING(#i));
              END_IF;
        END_FOR;
        #State := #State + 1;
    END_IF;
   IF #Error = TRUE THEN
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
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        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #Mem_Status := #Status;
        #OPC_UA_WriteList_Instance(REQ := FALSE,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeCount,
              NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeHdls,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              NodeStatusList := "Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList,
              Variable := "Productionline_Data"."WriteListStatus".Variable);
   END_IF;
              
    5: // case 5, release node handles
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance(REQ := #Req,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeCount,
              NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeHdls,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              NodeStatusList := "Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList,
              Done => #Done,
              Busy => #Busy,
              Error => #Error,
              Status => #Status);
    IF #Done = TRUE THEN
        IF "Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList[0] = 0
        THEN
              #State := #State + 1;
        ELSE
              #State := 100;
              #Mem_Status := #Status;
              #Output_Error_Message := WString#'Error at NodeReleaseHandleList';
        END_IF;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #Mem_Status := #Status;
        #OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance(REQ := FALSE,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
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              NodeHdlCount := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeCount,
              NodeHdls := 
"Productionline_Configuration".WriteLists."WriteListStatus".NodeHdls,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              NodeStatusList := "Productionline_Data"."WriteListStatus".NodeStatusList);
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    END_IF;
              
    6:  // case 6, disconnect from server
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              Done => #Done,
              Busy => #Busy,
              Error => #Error,
              Status => #Status);
    IF #Done = TRUE THEN
                #State := #State + 1;
    END_IF;
            
    IF #Error = TRUE THEN
        #State := 100;
        //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
        #Mem_Status := #Status;
    END_IF;
             
    7: //case = 7, function block has run successfully
        #Output_Done := TRUE;
        #Output_Busy := FALSE;
        #State := 0;
        #Mem_Input_REQ := FALSE;
        #Run := FALSE;
        #Started := FALSE;
             
    99: // ERROR handling    
        #Output_Error := TRUE;
        #Output_Status := #Mem_Status;
        #State := 0;
        #Output_Busy := FALSE;
        #Run := FALSE;
        #Mem_Input_REQ := FALSE;
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        #Started := FALSE;
             
    100: // ERROR handling, disconnect from server to release resources (handles)
    IF #Set_REQ_To_FALSE = TRUE THEN
        #Set_REQ_To_FALSE := FALSE;
        //set REQ to FALSE
        #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := FALSE,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout);
    END_IF;
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
    ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
              ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              Done => #Done,
              Busy => #Busy,
              Error => #Error,
              Status => #Status);
    IF #Done = TRUE THEN
        #Output_Error := TRUE;
        #Output_Status := #Mem_Status;
        #State := 0;
        #Output_Busy := FALSE;
        #Run := FALSE;
        #Mem_Input_REQ := FALSE;
        #Started := FALSE;
    END_IF;
    IF #Error = TRUE THEN
        #Output_Error_Message := WString#'Error handling: Resources cannot be released!';
        #Output_Error := TRUE;
        #Output_Status := #Mem_Status;
        #State := 0;
        #Output_Busy := FALSE;
        #Run := FALSE;
        #Mem_Input_REQ := FALSE;
        #Started := FALSE;
    END_IF;
    END_CASE;
END_IF;
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OPC_UA_TranslatePathList 的示例程序 (S7-1500)

指令“OPC_UA_TranslatePathList”的程序示例

在本章节中，将介绍程序示例“Read_From_RfidReader_Door_1”的完整程序代码。

在该示例中，介绍用户程序如何使用指令“OPC_UA_TranslatePathList”获取各节点的 NodeIds 
并读取这些节点的值。

有关“OPC_UA_TranslatePathList”指令的描述，请参见“OPC_UA_TranslatePathList：确定当

前 NodeId (页 5408)”部分。

程序结构

该程序将作为 OPC UA 客户端运行，并执行以下操作步骤：

1. 与 CPU 将从中读取相关值的 OPC UA 服务器建立连接

2. 读取相关值。

3. 终止与 OPC UA 服务器的连接。 
该程序在“Input_REQ”的上升沿启动。

声明

下图显示了使用“OPC_UA_TanslatePathList”指令时，函数块

“"Read_From_RfidReader_Door_1”中的局部变量声明：
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读取值的“UDT_Variable”数据类型

局部变量“Variable”（参见上图中的第 43 行）使用数据类型“UDT_Variable”。
要使示例程序将“DeviceInfo”和“DeviceStatus”的值插入“Variable”变量，需要在 TIA Portal 项
目中创建用户自定义数据类型“UDT_Variable”。
下图显示了“UDT_Variable”数据类型的结构：
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程序

以下示例说明了如何使用指令“OPC UA-TranslatePathList”：
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IF #Run = FALSE THEN
    #Started := #Input_REQ AND NOT #Mem_Input_REQ;
    #Mem_Input_REQ := #Input_REQ;
    IF #Started THEN
        #Output_Busy := TRUE;
        #Output_Done := FALSE;
        #Output_Error := FALSE;
        #Output_Status := 0;
        #State := 1;
        #Run := TRUE;
        #FirstCall := TRUE;
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE; //In case 100, to set REQ of instruction 
"OPC_UA_Disconnect" to FALSE
    END_IF;
END_IF;
 
IF #Run = TRUE THEN
 
    CASE #State OF
        1:  // case 1, connect to server
        IF #FirstCall = TRUE THEN
           #FirstCall := FALSE;
           //set ServerEndPointUrl of the server we want to connect to
           #SeverEndpointUrl := WString#'opc.tcp://192.168.1.1:4840';
           //set Securtiy Message Mode
           // 1 = None, 2 = Sign, 3 = Sign & Encrypt
           #SessionConnectInfo.SecurityMsgMode := 1;
           //set Security Policy
           // 1 = None, 2 = Basic128Rsa15,, 3 = Basic256, 4 = Basic256Sha256
           #SessionConnectInfo.SecurityPolicy := 1;
           //set the number of the client certificate you are using
           //in our case, this is 6
           //#SessionConnectInfo.CertificateID := 6;
        END_IF;
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_Connect_Instance(REQ:=#Req,
                ConnectionHdl=>#ConnectionHdl,
                ServerEndpointUrl:=#SeverEndpointUrl,
                SessionConnectInfo:=#SessionConnectInfo,
                Timeout:=T#8S,
                Done=>#Done,
                Busy=>#Busy,
                Error=>#Error,
                Status=>#Status);
        IF #Done = TRUE THEN
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           #State := #State + 1;
           #FirstCall := TRUE;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           // Did we get a connection handle?
           IF #ConnectionHdl <> 0 THEN
                // We got a connection handle
                // We have to release all resources in the server and disconnect
                #State := 100;
                //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
                #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           ELSE
                // We did not get a connection handle
                #State := 99;
           END_IF;
           #Mem_Status := #Status;
           // set parameter REQ of OPC_UA_Connect to FALSE
           #OPC_UA_Connect_Instance(REQ := FALSE,
                ServerEndpointUrl := #SeverEndpointUrl,
                SessionConnectInfo := #SessionConnectInfo);
           #FirstCall := TRUE;
        END_IF;
        
        2:  // case 2, get index of Siemens namespace
        IF #FirstCall = TRUE THEN
           #FirstCall := FALSE;
           //set Simatic namespace 
           #NamespaceUris[0] := WString#'http://www.siemens.com/simatic-s7-opcua';
        END_IF;
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance(REQ := #Req,
                ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
                NamespaceUrisCount := 1,
                NamespaceUris := #NamespaceUris,
                Timeout := T#6S,
                StatusList := #NamespaceStatusList,
                NamespaceIndexes := #NamespaceIndexes,
                Done => #Done,
                Busy => #Busy,
                Error => #Error,
                Status => #Status);
        IF #Done = TRUE THEN
           IF #NamespaceStatusList[0] = 0 THEN  //one namespace
                #State := #State + 1;
           ELSE
                #State := 100;
                #Mem_Status := #Status;
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                #Output_Error_Message := WString#' Error at NamespaceGetIndexList, Index 0';
           END_IF;
           #FirstCall := TRUE;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #State := 100;
           #Mem_Status := #Status;
           #OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance(REQ := FALSE,
                NamespaceUris := #NamespaceUris, 
                StatusList := #NamespaceStatusList,
                NamespaceIndexes := #NamespaceIndexes);
           #FirstCall := TRUE;
        END_IF;
        
        3:  // case 3, get NodeIds from server   
        IF #FirstCall = TRUE THEN
           //set BrowsePath[0] for DeviceInfo
           //set BrowsePath.StartingNode
           #BrowsePaths[0].StartingNode.Identifier := WString#'85';
           #BrowsePaths[0].StartingNode.IdentifierType := 0;
           #BrowsePaths[0].StartingNode.NamespaceIndex := 0;
           
           //set BrowsePath.RelativePath
           #BrowsePaths[0].RelativePath.NoOfElements := 4;
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[1].ReferenceTypeId.Identifier := 
WString#'33';
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[1].ReferenceTypeId.IdentifierType := 0;
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[1].ReferenceTypeId.NamespaceIndex := 0;
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[1].TargetName.Name := 
WString#'productionline';
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[1].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
           
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[2].ReferenceTypeId.Identifier := 
WString#'33';
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[2].ReferenceTypeId.IdentifierType := 0;
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[2].ReferenceTypeId.NamespaceIndex := 0;
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[2].TargetName.Name := 
WString#'DataBlocksGlobal';
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[2].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
           
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[3].ReferenceTypeId.Identifier := 
WString#'33';
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[3].ReferenceTypeId.IdentifierType := 0;
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[3].ReferenceTypeId.NamespaceIndex := 0;
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[3].TargetName.Name := 
WString#'RfidReader_Door_1';
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           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[3].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
           
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[4].ReferenceTypeId.Identifier := 
WString#'33';
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[4].ReferenceTypeId.IdentifierType := 0;
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[4].ReferenceTypeId.NamespaceIndex := 0;
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[4].TargetName.Name := WString#'DeviceInfo';
           #BrowsePaths[0].RelativePath.Elements[4].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
           
           //set BrowsePath[1] for DeviceStatus 
           //set BrowsePath.StartingNode
           #BrowsePaths[1].StartingNode.Identifier := WString#'85';
           #BrowsePaths[1].StartingNode.IdentifierType := 0;
           #BrowsePaths[1].StartingNode.NamespaceIndex := 0;
           
           //set BrowsePath.RelativePath
           #BrowsePaths[1].RelativePath.NoOfElements := 4;
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[1].ReferenceTypeId.Identifier := 
WString#'33';
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[1].ReferenceTypeId.IdentifierType := 0;
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[1].ReferenceTypeId.NamespaceIndex := 0;
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[1].TargetName.Name := 
WString#'productionline';
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[1].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
           
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[2].ReferenceTypeId.Identifier := 
WString#'33';
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[2].ReferenceTypeId.IdentifierType := 0;
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[2].ReferenceTypeId.NamespaceIndex := 0;
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[2].TargetName.Name := 
WString#'DataBlocksGlobal';
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[2].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
           
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[3].ReferenceTypeId.Identifier := 
WString#'33';
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[3].ReferenceTypeId.IdentifierType := 0;
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[3].ReferenceTypeId.NamespaceIndex := 0;
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[3].TargetName.Name := 
WString#'RfidReader_Door_1';
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[3].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
           
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[4].ReferenceTypeId.Identifier := 
WString#'33';
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[4].ReferenceTypeId.IdentifierType := 0;
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[4].ReferenceTypeId.NamespaceIndex := 0;
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           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[4].TargetName.Name := 
WString#'DeviceStatus';
           #BrowsePaths[1].RelativePath.Elements[4].TargetName.NamespaceIndex := 
#NamespaceIndexes[0];
        END_IF;
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_TranslatePathList_Instance(REQ := #Req,
                ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
                BrowsePathsCount := 2,
                BrowsePaths := #BrowsePaths,
                Timeout := T#6S,
                NamespaceIndexCount := 0,
                TargetNodeIDs := #TagetNodeIds,
                TargetStatusList := #TargetStatusList,
                Done => #Done,
                Busy => #Busy,
                Error => #Error,
                Status => #Status);
        IF #Done = TRUE THEN
           IF #TargetStatusList[0] = 0 AND #TargetStatusList[1] = 0 THEN
                #State := #State + 1;
           ELSE
                #State := 100;
                #Mem_Status := #Status;
                #Output_Error_Message := WString#'Error at TranslatePathList';
           END_IF;
           #FirstCall := TRUE;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #State := 100;
           #Mem_Status := #Status;
           #OPC_UA_TranslatePathList_Instance(REQ := FALSE,
                ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
                BrowsePaths := #BrowsePaths,
                TargetNodeIDs := #TagetNodeIds,
                TargetStatusList := #TargetStatusList);
           #FirstCall := TRUE;
        END_IF;
        
        4:  // case 4, get handles for the NodeIds we have got in case 3 
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
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        #OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance(REQ := #Req,
                ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
                NodeIDCount := 2,
                NodeIDs := #TagetNodeIds,
                Timeout := T#6S,
                NodeStatusList := #NodeStatusList,
                NodeHdls := #NodeHdls,
                Done => #Done,
                Busy => #Busy,
                Error => #Error,
                Status => #Status);
        IF #Done = TRUE THEN
           IF #NodeStatusList[0] = 0 AND #NodeStatusList[1] = 0
           THEN
                #State := #State + 1;
           ELSE
                //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
                #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
                #State := 100;
                #Mem_Status := #Status;
                #Output_Error_Message := WString#'Error at NodeGetHandleList';
           END_IF;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #State := 100;
           #Mem_Status := #Status;
           #OPC_UA_NodeGetHandleList_Instance(REQ := FALSE,
                NodeIDs := #TagetNodeIds,
                NodeStatusList := #NodeStatusList,
                NodeHdls := #NodeHdls);
        END_IF;
        
        5:  // case 5, read the values of the NodeIds 
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_ReadList_Instance(REQ := #Req,
                ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
                NodeHdlCount := 2,
                NodeHdls := #NodeHdls,
                Timeout := T#6S,
                NodeStatusList := #NodeStatusList,
                Variable := #Variable,
                Done => #Done,
                Busy => #Busy,
                Error => #Error,
                Status => #Status);
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        IF #Done = TRUE THEN
           FOR #i := 0 TO 1 DO
                IF NOT (#NodeStatusList[#i] = 0) THEN
                    #Output_Error_Message := CONCAT_WSTRING(IN1 := WSTRING#'Error at Readlist, 
Index: ',
                    IN2 := INT_TO_WSTRING(#i));
                END_IF;
           END_FOR;
           #State := #State + 1;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #State := 100;
           #Mem_Status := #Status;
           #OPC_UA_ReadList_Instance(REQ := FALSE,
                NodeHdls := #NodeHdls,
                NodeStatusList := #NodeStatusList,
                Variable := #Variable);
        END_IF;
        
        6:  // case 6, release the node handles
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance(REQ := #Req,
                ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
                NodeHdlCount := 1,
                NodeHdls := #NodeHdls,
                Timeout := T#6S,
                NodeStatusList := #NodeStatusList,
                Done => #Done,
                Busy => #Busy,
                Error => #Error,
                Status => #Status);
        IF #NodeStatusList[0] = 0 AND #NodeStatusList[1] = 0
        THEN
           #State := #State + 1;
        ELSE
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #State := 100;
           #Mem_Status := #Status;
           #Output_Error_Message := WString#'Error at NodeReleasetHandleList';
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #State := 100;
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           #Mem_Status := #Status;
           #OPC_UA_NodeReleaseHandleList_Instance(REQ := FALSE,
                NodeHdls := #NodeHdls,
                NodeStatusList := #NodeStatusList);
        END_IF;
           
        7:  // case 7; disconnect form server
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
                ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
                Timeout := T#6S,
                Done => #Done,
                Busy => #Busy,
                Error => #Error,
                Status => #Status);
        IF #Done = TRUE THEN
           #State := #State + 1;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #State := 100;
           #Mem_Status := #Status;
           #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := FALSE,
                ConnectionHdl := #ConnectionHdl);
        END_IF;
        
        8: //case = 8, function block has run successfully
           #Output_Done := TRUE;
           #Output_Busy := FALSE;
           #State := 0;
           #Mem_Input_REQ := FALSE;
           #Run := FALSE;
           #Started := FALSE;
           
        99: // ERROR handling
           #Output_Error := TRUE;
           #Output_Status := #Mem_Status;
           #State := 0;
           #Output_Busy := FALSE;
           #Run := FALSE;
           #Mem_Input_REQ := FALSE;
           #Started := FALSE;
           
        100: // ERROR handling, disconnect from server to release resources (handles)
        IF #Set_REQ_To_FALSE = TRUE THEN
           #Set_REQ_To_FALSE := FALSE;
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           //set REQ to FALSE
           #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := FALSE,
                ConnectionHdl := #ConnectionHdl);
        END_IF;
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
                ConnectionHdl := #ConnectionHdl,
                Timeout := T#6S,
                Done => #Done,
                Busy => #Busy,
                Error => #Error,
                Status => #Status);
        IF #Done = TRUE THEN
           #Output_Error := TRUE;
           #Output_Status := #Mem_Status;
           #State := 0;
           #Output_Busy := FALSE;
           #Run := FALSE;
           #Mem_Input_REQ := FALSE;
           #Started := FALSE;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           #Output_Error_Message := WString#'Error handling: Resources cannot be released!';
           #Output_Error := TRUE;
           #Output_Status := #Mem_Status;
           #State := 0;
           #Output_Busy := FALSE;
           #Run := FALSE;
           #Mem_Input_REQ := FALSE;
           #Started := FALSE;
        END_IF;
    END_CASE;
END_IF;

调用 OPC UA 服务器的方法的示例程序 (S7-1500)

调用服务器方法的程序示例

在本章节中，将介绍程序示例“Call_OpenDoor_On_Productionline”的完整程序代码。

在该示例中，介绍了用户程序如何使用“OPC_UA_MethodCall”指令调用服务器方法。

有关“OPC_UA_MethodCall”指令的描述，请参见“OPC_UA_MethodCall：调用方法 
(页 5505)”部分。
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该程序将作为 OPC UA 客户端运行，并执行以下操作步骤：

1. 与 OPC UA 服务器建立连接。

2. 调用服务器方法。

3. 终止与 OPC UA 服务器的连接。 
该程序在“Input_REQ”的上升沿启动。

声明

下图显示了函数块 "Call_OpenDoor_On_Productionline" 中各局部变量的声明：
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IF #Run = FALSE THEN
    #Started := #Input_REQ AND NOT #Mem_Input_REQ;
    #Mem_Input_REQ := #Input_REQ;
    IF #Started THEN
        #Output_Busy := TRUE;
        #Output_Done := FALSE;
        #Output_Error := FALSE;
        #Output_Status := 0;
        #Output_Error_Message := WSTRING#'';
        #State := 1;
        #Run := TRUE;
        #Init_Method_InputParameter := TRUE;
        #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
    END_IF;
END_IF;
 
IF #Run = TRUE THEN
    CASE #State OF
    1:  // case 1, connect to server
    IF #Busy = FALSE THEN
        #Req := TRUE;
     ELSE
        #Req := FALSE;
    END_IF;
    #OPC_UA_Connect_Instance(REQ := #Req,
        ServerEndpointUrl := "Productionline_Configuration".Connection.ServerEndpointUrl,
        SessionConnectInfo := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo,
        Timeout := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
        Done => #Done,
        Busy => #Busy,
        Error => #Error,
        Status => #Status,
        ConnectionHdl => "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl);
        IF #Done = TRUE THEN
           #State := #State + 1;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           // Did we get a connection handle?
           IF "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl <> 0 THEN
               // We have to release all resources in the server and disconnect
               #State := 100;
               //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
               #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           ELSE
               #State := 99;
           END_IF;
        #Mem_Status := #Status;
        #OPC_UA_Connect_Instance(REQ := FALSE,
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              ServerEndpointUrl := 
"Productionline_Configuration".Connection.ServerEndpointUrl,
              SessionConnectInfo := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo,
              Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
              ConnectionHdl => "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl);
        END_IF;
        
        2:  // case 2, get index of Siemens namespace
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance(REQ := #Req,
               ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               NamespaceUrisCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
               NamespaceUris := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceURIs,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
               StatusList := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList,
               NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
               Done => #Done,
               Busy => #Busy,
               Error => #Error,
               Status => #Status);
        IF #Done = TRUE THEN
           IF "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList[0] = 0 
THEN  //one namespace
               #State := #State + 1;
           ELSE
               #State := 100;
               //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
               #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
               #Mem_Status := #Status;
               #Output_Error_Message := WString#' Error at NamespaceGetIndexList, Index 0';
           END_IF;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           #State := 100;
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #Mem_Status := #Status;
           #OPC_UA_NamespaceGetIndexList_Instance(REQ := FALSE,
               ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               NamespaceUrisCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
               NamespaceUris := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceURIs,
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               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout，
               StatusList := "Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceStatusList,
               NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes);
        END_IF;
        
        3:  // case 3, get an handle for server method OpenDoor
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_MethodGetHandleList_Instance(REQ := #Req,
               ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               NodeIDCount := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodCount,
               ObjectNodeIDs := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".ObjectNodes,
               MethodNodeIDs := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodNodes,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
               NamespaceIndexCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
               NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
               Done => #Done,
               Busy => #Busy,
               Error => #Error,
               Status => #Status,
               StatusList := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList,
               MethodHdls := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls);
        IF #Done = TRUE THEN
           IF "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList[0] = 0 THEN //one 
method
               #State := #State + 1;
           ELSE
               #State := 100;
               //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
               #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
               #Mem_Status := #Status;
               #Output_Error_Message := WString#'Error at MethodGetHandleList';
           END_IF;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           #State := 100;
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #Mem_Status := #Status;
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           #OPC_UA_MethodGetHandleList_Instance(REQ := FALSE,
               ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               NodeIDCount := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodCount,
               ObjectNodeIDs := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".ObjectNodes,
               MethodNodeIDs := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodNodes,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
               NamespaceIndexCount := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.NamespaceCount,
               NamespaceIndexes := 
"Productionline_Configuration".Namespaces.ServerNamespaceIndexes,
               StatusList := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList,
               MethodHdls := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls);
        END_IF;
        
        4:  // case 4, call method OpenDoor 
        IF #Init_Method_InputParameter = TRUE THEN
           #Init_Method_InputParameter := FALSE;
           // for our server method at Productionline, we set input parameters to 1
           "Productionline_Data".MethodListOpenDoor.Method.Inputs.Number := 1;
        END_IF;
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        OPC_UA_MethodCall_Instance(REQ := #Req,
               ConnectionHdl:="Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
               MethodHdl := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls[0],
               InputArguments := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor"."Method".Inputs,
               OutputArguments := 
"Productionline_Data"."MethodListOpenDoor"."Method".Outputs,
               Done => #Done,
               Busy => #Busy,
               Error => #Error,
               Status => "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList[0],
               MethodResult := 
"Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodResultList[0]);
        //"Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodResultList[0]] contains
        //the status/error codes of the server method
        //which was run on the connected CPU as user program
        //These codes are defined as follows:
        //     Good: 0x0000_0000 TO 0x3FFF_ FFFF
        //     Uncertain: 0x4000_0000 TO 0x7FFF_FFFF
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        //     Bad: 0x8000_0000 TO 0xFFFF_FFFF
        #Output_MethodResult := 
"Productionline_Data".MethodListOpenDoor.MethodResultList[0];
        IF #Done = TRUE THEN
           IF #MethodResult < 16#8000_0000 THEN
               #State := #State + 1;
           ELSE
               //server method did not run successfully
               #State := 100;
               //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
               #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
               #Mem_Status := #Status;
               #Output_Error_Message := WString#' Error at server method';
           END_IF;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           #State := 100;
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #Mem_Status := "Productionline_Data".MethodListOpenDoor.MethodStatusList[0];
           #OPC_UA_MethodCall_Instance(REQ := #Req,
               ConnectionHdl:="Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
               MethodHdl := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls[0],
               InputArguments := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor"."Method".Inputs,
               OutputArguments := 
"Productionline_Data"."MethodListOpenDoor"."Method".Outputs,
               Done => #Done,
               Busy => #Busy,
               Error => #Error,
               Status => "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList[0],
               MethodResult := 
"Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodResultList[0]);
        END_IF;
        
        5: // case 5, release method handle
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
        #OPC_UA_MethodReleaseHandleList_Instance(REQ := #Req,
               ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
               MethodHdlCount := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodCount,
               MethodHdls := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls,
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               StatusList := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList，
               Done => #Done,
               Busy => #Busy,
               Error => #Error,
               Status => #Status);
        IF #Done = TRUE THEN
           #Mem_Status := #Status;
           IF "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList[0] = 0 THEN
               #State := #State + 1;
           ELSE
               #State := 100;
               //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
               #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
               #Mem_Status := #Status;
               #Output_Error_Message := WString#'Error at MethodGetHandleList';
           END_IF;
        END_IF;
        IF #Error = TRUE THEN
           #State := 100;
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #Mem_Status := #Status;
           #OPC_UA_MethodReleaseHandleList_Instance(REQ := FALSE,
               ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
               MethodHdlCount := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodCount,
               MethodHdls := 
"Productionline_Configuration".MethodLists."MethodListOpenDoor".MethodHdls,
               StatusList := "Productionline_Data"."MethodListOpenDoor".MethodStatusList);
        END_IF;
        
        6:  // case 6, disconnect from server
        IF #Busy = FALSE THEN
           #Req := TRUE;
        ELSE
           #Req := FALSE;
        END_IF;
           #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
               ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
               Done => #Done,
               Busy => #Busy,
               Error => #Error,
               Status => #Status);
        IF #Done = TRUE THEN
           #State := #State + 1;
           #Mem_Status := #Status;
        END_IF;
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        IF #Error = TRUE THEN
           #State := 100;
           //In case 100, to set REQ of instruction "OPC_UA_Disconnect" to FALSE
           #Set_REQ_To_FALSE := TRUE;
           #Mem_Status := #Status;
           #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := FALSE,
               ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout);
        END_IF;
        
        7: //case = 7, function block has run successfully
           #Output_Done := TRUE;
           #Output_Busy := FALSE;
           #State := 0;
           #Mem_Input_REQ := FALSE;
           #Run := FALSE;
           #Started := FALSE;
           
        99: // ERROR handling    
           #Output_Error := TRUE;
           #Output_Status := #Mem_Status;
           #State := 0;
           #Output_Busy := FALSE;
           #Run := FALSE;
           #Mem_Input_REQ := FALSE;
           #Started := FALSE;
           
        100: // ERROR handling, disconnect from server to release resources (handles)
           IF #Set_REQ_To_FALSE = TRUE THEN
               #Set_REQ_To_FALSE := FALSE;
               //set REQ to definitely to FALSE
               #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := FALSE,
                  ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
                  Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout);
           END_IF;
           IF #Busy = FALSE THEN
               #Req := TRUE;
           ELSE
               #Req := FALSE;
           END_IF;
           #OPC_UA_Disconnect_Instance(REQ := #Req,
               ConnectionHdl := "Productionline_Configuration".Connection.ConnectionHdl,
               Timeout := 
"Productionline_Configuration".Connection.ConnectInfo.SessionTimeout,
               Done => #Done,
               Busy => #Busy,
               Error => #Error,
               Status => #Status);
           IF #Done = TRUE THEN

指令
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SCL
               #Output_Error := TRUE;
               #Output_Status := #Mem_Status;
               #State := 0;
               #Output_Busy := FALSE;
               #Run := FALSE;
               #Mem_Input_REQ := FALSE;
               #Started := FALSE;
           END_IF;
           IF #Error = TRUE THEN
               #Output_Error_Message := WString#'Error handling: Resources cannot be 
released!';
               #Output_Error := TRUE;
               #Output_Status := #Mem_Status;
               #State := 0;
               #Output_Busy := FALSE;
               #Run := FALSE;
               #Mem_Input_REQ := FALSE;
               #Started := FALSE;
           END_IF;
    END_CASE;
END_IF;

服务器指令 (S7-1200, S7-1500)

方法 (S7-1200, S7-1500)

OPC_UA_ServerMethodPre：准备进行服务器方法调用 (S7-1200, S7-1500)

有效性

“OPC_UA_ServerMethodPre”指令的以下描述适用于 S7-1200-CPU 固件版本 V4.5 和更高版

本，以及 S7-1500-CPU 固件版本 V2.5 和更高版本。

说明

本部分介绍指令“OPC_UA_ServerMethodPre”。
在用户程序中，由于指令“OPC_UA_ServerMethodPre”和“OPC_UA_ServerMethodPost”通常

需要成对调用，因此还需考虑到指令“OPC_UA_ServerMethodPost”的相关内容。

指令
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“OPC_UA_ServerMethodPre”的参数

表格 4-94 “OPC_UA_ServerMethodPre”指令的参数 

参数 声明 数据类型 含义

Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完

成或尚未开始

• 1：指令的执行已完成且未出

错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“状

态”参数。

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状

态的错误代码”。

UAMethodCalled Output BOOL OPC UA 客户端已调用所提供的

方法。

UAMethod_InParameter
s

InOut VARIANT 指向包含所提供方法输入参数的

变量的指针。

状态的错误代码

“Status”参数将提供指令执行过程中所发生错误的相关信息。

下表列出了不同类别的错误代码。 

表格 4-95 状态的错误代码

错误代码 
（十六进制值）

说明

0000_0000 指令已成功完成。

8xxx_xxxx OPC UA 特定错误

Axxx_xxxx PLCopen 特定错误 
B080_C300 资源不足

指令
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错误代码 
（十六进制值）

说明

B08x_yz00 SIMATIC 特定错误

更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”

变量声明

对“OPC_UA_ServerMethodPre”指令的实例以及用于提供指令参数的变量进行声明，另请参见

“为 OPC UA 客户端提供方法的示例程序 (页 5603)”。
以下几点声明至关重要：

• 创建“OPC_UA_ServerMethodPre”指令，作为调用函数块中的多重实例。

说明

多重实例的名称

多重实例必须命名为“OPC_UA_ServerMethodPre_Instance”，否则不会在服务器上创建方

法。

使用拖放功能将指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 服务器”(Instructions > 
Communication > OPC UA > OPC UA Server) 文件夹移动到编辑器中。 
然后，单击“多重实例”(Multi-instance)。

• 如果服务器方法具有一个或多个输入参数，则必须声明一个名为

“UAMethod_InParameters”的变量。

首先，为服务器方法的输入参数创建一个 PLC 数据类型 (UDT)。
然后将此 UDT 用于变量“UAMethod_InParameters”。 
在该示例中，该数据类型名为“UDT_OpenDoorInArguments”，且包括元素 Number。 
或者：

也可为变量“UAMethod_InParameters”分配数据类型“Struct”。然后，根据服务器方

法的输入参数创建该数据类型的元素（相同名称和数据类型）。

指令
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调用指令

指令“OPC_UA_ServerMethodPre”将查询操作系统，确定该服务器方法是否已调用。 
如果客户端已调用该服务器方法，则指令“OPC_UA_ServerMethodPre”将为该服务器方法生

成输入参数。

数据类型的分配 (SIMATIC – OPC UA)
有关方法的输入和输出类型，请参见可用数据类型的规则说明（S7-1500：AUTOHOTSPOT，
S7-1200：AUTOHOTSPOT）。

说明

包含有嵌套数组的结构化数据类型

如果结构化数据类型 (Struct/UDT) 中包含一个数组，则 OPC UA 服务器无法提供该数组的长

度信息。

如果将一个结构用作服务器方法的输入或输出参数，则需确保该方法在调用时所嵌套的数组

长度正确。

如果长度错误，则方法调用失败且错误代码为“BadInvalidArgument”。  

OPC_UA_ServerMethodPost：服务器方法调用的后处理 (S7-1200, S7-1500)

有效性

“OPC_UA_ServerMethodPost”指令的以下描述适用于 S7-1200-CPU 固件版本 V4.5 和更高版

本，以及 S7-1500-CPU 固件版本 V2.5 和更高版本。

说明

本部分介绍指令“OPC_UA_ServerMethodPost”。
在用户程序中，由于指令“OPC_UA_ServerMethodPre”和“OPC_UA_ServerMethodPost”通常

需要成对调用，因此还需考虑到指令“OPC_UA_ServerMethodPre”的相关内容。

指令
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"OPC_UA_ServerMethodPost" 的参数

表格 4-96 “OPC_UA_ServerMethodPost”指令的参数 

参数 声明 数据类型 含义

Done Output BOOL 执行的状态：

• 0：指令的执行中止、尚未完

成或尚未开始

• 1：指令的执行已完成且未出

错

Busy Output BOOL 执行状态参数：

• 0：指令未在执行

• 1：指令当前正在执行

Error Output BOOL 错误显示

• 0：无错误

• 1：发生错误。请参见“状

态”参数。

Status Output DWORD 错误原因，请参见下文中的“状

态的错误代码”。

UAMethod_Result Input DWORD 用户程序提供的 OPC UA 服务器

错误代码

建议：使用以 0xFF 开头的错误

代码反馈消息。对于 OPC UA，
将定义以下区域： 
• Good：0x0000_0000 到 

0x3FFF_ FFFF
• Uncertain：0x4000_0000 

到 0x7FFF_FFFF
• Bad：0x8000_0000 到 

0xFFFF_FFFF
区域“Good”和“Uncertain”的代码

可能不输出，具体取决于客户

端。

UAMethod_Finished Input BOOL 如果已执行提供的方法，则将参

数值设为 TRUE。
UAMethod_OutParamet
ers

InOut VARIANT 指向包含所提供方法输出参数的

变量的指针。

指令
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状态的错误代码

“Status”参数将提供指令执行过程中所发生错误的相关信息。

下表列出了不同类别的错误代码。

表格 4-97 状态的错误代码

错误代码 
（十六进制值）

说明

0000_0000 指令已成功完成。

8xxx_xxxx OPC UA 特定错误

Axxx_xxxx PLCopen 特定错误 
B080_C300 资源不足

B08x_yz00 SIMATIC 特定错误

更多错误代码，请参见“错误代码 (页 5532)”

变量声明

对“OPC_UA_ServerMethodPost”指令的实例以及用于提供指令参数的变量进行声明，另请参

见“为 OPC UA 客户端提供方法的示例程序 (页 5603)”。

指令
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以下几点声明至关重要：

• 创建“OPC_UA_ServerMethodPost”指令，作为调用函数块中的多重实例。

说明

多重实例的名称

多重实例必须命名为“OPC_UA_ServerMethodPost_Instance”，否则不会在服务器上创建

方法。

使用拖放功能将指令从“指令 > 通信 > OPC UA > OPC UA 服务器”(Instructions > 
Communication > OPC UA > OPC UA Server) 文件夹移动到编辑器中。然后，单击“多重

实例”(Multi-instance)。
• 如果服务器方法具有一个或多个输出参数，则需声明一个名为

“UAMethod_OutParameters”的变量。

首先，为服务器方法的输出参数创建一个 PLC 数据类型 (UDT)。 
然后将此  UDT  用于变量“UAMethod_OutParameters”。
在该示例中，数据类型名为“UDT_OpenDoorOutArguments”；唯一的输出参数为 Result。
或者：

也可以向变量“UAMethod_OutParameters”分配数据类型“Struct”。然后，根据服务器

方法的输出参数创建该数据类型的元素（相同名称和数据类型）。

图 4-2 变量声明

调用指令

通过指令“OPC_UA_ServerMethodPost”，可通知操作系统服务器方法已执行且输出参数值有

效。

指令
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数据类型的分配 (SIMATIC – OPC UA)
有关方法的输入和输出类型，请参见“AUTOHOTSPOT”部分中可用数据类型的规则说明。

说明

包含有嵌套数组的结构化数据类型

如果结构化数据类型 (Struct/UDT) 中包含一个数组，则 OPC UA 服务器无法提供该数组的长

度信息。

如果将一个结构用作服务器方法的输入或输出参数，则需确保该方法在调用时所嵌套的数组

长度正确。

如果长度错误，则方法调用失败且错误代码为“BadInvalidArgument”。  

为 OPC UA 客户端提供方法的示例程序 (S7-1200, S7-1500)

服务器方法的示例程序

在本章节中，将介绍程序示例“OpenDoor”的完整程序代码。

该示例介绍用户程序如何使用指令“OPC_UA_ServerMethodPre”和
“OPC_UA_ServerMethodPost”。
有关这些指令的说明，请参见“OPC_UA_ServerMethodPre：准备进行服务器方法调用 
(页 5596) ”和“OPC_UA_ServerMethodPost：服务器方法调用的后处理 (页 5599)”部分。

该程序为 OPC UA 客户端提供服务器方法：如果输入参数“Number”的值为 1，则程序将输出

参数“Result”的值设置为“1”。 
为了确保该示例简单明了，在此未包括详细的错误评估（参数“Status”）。 

程序结构

该程序分为以下几个部分：

1. 调用指令“OPC_UA_ServerMethodPre”，确定客户端是否调用了该服务器方法。

2. 如果已调用服务器方法，则执行服务器方法。在此，定义了 OPC UA 客户端调用该方法时的
实际功能。

3. 该服务器方法执行完成后，将调用指令“OPC_UA_ServerMethodPost”。该指令将通知操作系
统服务器方法已执行。

指令
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声明

下图显示了示例程序中局部变量的声明：

程序

在以下程序中，显示了如何使用 OPC UA 指令为用户程序中所执行的 OPC UA 客户端提供一

个方法（服务器方法）。

调用“OPC_UA_ServerMethodPre”指令

首先，调用指令“OPC_UA_ServerMethodPre”，在操作系统中查询 OPC UA 客户端是否调用了

该服务器方法。

如果该服务器方法已调用，则变量“#Method_Called”为“TRUE”。 
如果指令“OPC_UA_ServerMethodPre”也已执行成功 (#Pre_Done = TRUE)，则将变量

“#Started”的值设置为“TRUE”。

服务器方法

如果变量“#Started”的值为“TRUE”，则开始执行实际用户程序。

在该部分，可使用各种不同的编程方式：读入或输出过程值、访问全局数据块、调用函数和

函数块等。

该应用程序可能需要执行多个循环。

指令
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如需指示用户程序结束，则需要将变量“#Method_Finished”设置为“TRUE”。
通过“#Method_Result”，可传送指令“OPC_UA_ServerMethodPost”中块参数

“UAMethod_Result”内使用的自定义错误代码。

调用“OPC_UA_ServerMethodPost”指令

通过（服务器方法）设置变量“#Method_Finished”，可保存该用户程序的执行状态。 
在指令“OPC_UA_ServerMethodPost”中，可通过该变量通知操作系统服务器方法是否已执行。

指令
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操作系统之后将向调用该方法的客户端发出确认。
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SCL
REGION PRE
    
    IF #Started = FALSE AND #Method_Finished = FALSE THEN
        
        #OPC_UA_ServerMethodPre_Instance(Done => #Pre_Done,
                                         Error => #Pre_Error,
                                         UAMethod_Called => #Method_Called,
                                         UAMethod_InParameters := #UAMethod_InParameters);  
      IF #Pre_Error THEN
            #Error_Message := WString#'Error at OPC_UA_ServerMethodPre';
        END_IF;
        IF #Pre_Done AND #Method_Called THEN
            #Started := TRUE;
            #Error_Message := WString#'';
        END_IF;
    END_IF;
    
END_REGION
 
REGION FUNCTIONALITY    
   
    // 该演示方法用于演示服务器方法的基本结构

    IF #Started = TRUE THEN
        
        // 本演示服务器方法仅检查输入参数 #UAMethod_InParameters.Number 是否为 1
        // 如果为 1，则服务器方法设置输出参数。

        IF #UAMethod_InParameters.Number = 1 THEN
            //将 doorLocked 设置为 FALSE，从而门可打开

            #doorLocked := FALSE;
            
            //设置输出参数的值

            //此处仅为示例

            #UAMethod_OutParameters.Result := 1;
            #Method_Result := 16#0000_0000;
            #Method_Finished := TRUE;
            #Started := FALSE;
        ELSE
            #Error_Message := WString#'Input-Parameter Number must be 1 to run this example 
server method';
            //将错误代码发送回调用 OPC UA 客户端

            //在此示例中，定义 16#FFFF_FFFF = "输入参数编号必须为 1"
            #Method_Result := 16#FFFF_FFFF;
            #Started := FALSE;
            #Method_Finished := TRUE;
        END_IF;
    END_IF;
    
END_REGION
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SCL
REGION POST
    
    IF #Method_Finished = TRUE THEN
        #OPC_UA_ServerMethodPost_Instance(UAMethod_Result := #Method_Result,
                                          UAMethod_Finished := #Method_Finished,
                                          Done => #Post_Done,
                                          Error => #Post_Error,
                                          UAMethod_OutParameters := #UAMethod_OutParameters);
        
        IF #Post_Error = TRUE THEN
            #Error_Message := WString#'Error at OPC_UA_ServerMethodPost';
            #Method_Finished := FALSE;
        END_IF;
        IF #Post_Done = TRUE THEN
            #Method_Finished := FALSE;
        END_IF;
    END_IF;
    
END_REGION

删除方法

如果某个服务器方法不再需要并希望删除，则不仅需要删除相应 FB 的调用，同时还需该背

景数据块。

如果背景数据块未删除，则该方法将显示在地址空间内，而不会提供变量。

4.1.6.4 Web 服务器 (S7-1200, S7-1500)

WWW：同步用户页面 (S7-1200, S7-1500)

WWW：同步用户页面 (S7-1200, S7-1500)

说明   
指令 WWW 将对 CPU 的 Web 服务器进行初始化，或使用 CPU 中的用户程序对用户自定义的 
Web 页面（简称为“用户页面”）进行同步。 
凭借 Web 服务器和用户 Web 页面，CPU 可通过一个 Web 浏览器访问各种设计不同的 CPU 
Web 页面。 

指令
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借助于用户 Web 页面的脚本指令（如 Javascript）和 HTML 代码，可通过 Web 浏览器将数

据传送到 CPU 中进行进一步处理，以及在 Web 浏览器中显示 CPU 操作数区中的数据。要同

步和初始化用户程序与 Web 服务器，可在用户程序中调用“WWW”指令。 

初始化

用户 Web 页面将“封装”在数据块中，便于 CPU 进行处理。在组态过程中，必须从源文件

（如 HTML 文件、画面、Javascript 文件等等）中生成正确的数据块。Web Control DB 有着特

殊作用（默认为：DB 333）。它包含状态和控制信息，并通过编码 Web 页面链接至其它数

据块。我们将这些带有编写了 Web 页面的数据块称为 DB 段。 
这些数据块下载到 CPU 中之后，CPU 并不“知道”数据块中所编写的 Web 页面。例如，在

启动 DB 中调用 WWW 指令将通知 CPU 使用哪一个 DB 作为 Web Control DB。仅当进行初始

化后，才可通过 Web 浏览器访问这些用户页面。 

同步

如果要将用户程序与用户页面进行交互，则需在循环程序段内调用“WWW”指令。 
以下举例说明了用户程序与 Web 页面之间的相互作用： 
• 检查接收到的数据

• 为发出请求的 Web 浏览器组装并返回数据

在这种情况下，需要评估当前的状态信息，同时 Web 服务器必须接收控制信息（例如通过 
Web 浏览器请求发布一个 Web 页面）。 

参数

下表列出了“WWW”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CTRL_DB Input DB_WW
W

I、Q、M、

D、L 或常量

描述用户页面的数据块 (Web Control 
DB)

RET_VAL Output INT I、Q、M、

D、L
错误信息

关于有效数据类型的更多信息，请参见 有效数据类型概述 (页 253)。
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)

说明

0000 未发生错误。用户程序没有必须发布的 Web 页面请求。 
00xy x：指示在初始化 Web Control DB (CTRL_DB) 的过程中是否出错：

x=0：无错误。

x=1：出错。在 Web Control DB 的“CTRL_DB.last_error”字节中定义了该错

误，请参见 Web Control DB 的描述。

y：未决请求的个数。可以有多个请求（例如请求“0”和“1”未决时，y="3"。
y="1"：请求“0”
y="2"：请求“1”
y="4"：请求“2”
y="8"：请求“3”

803A 指定的 Web Control DB 在 CPU 中不存在。

8081 Web Control DB 的版本错误或格式错误。

8082 Web 服务器未启用。

80C1 例如，没有用于初始化 Web 应用程序的资源，因为只能运行两个或四个 Web 
应用程序。  

示例

相关示例，请参见“WWW 的程序示例 (页 5610)”。
有关该示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)

WWW 的程序示例 (S7-1200, S7-1500)

简介

在以下示例中，使用 S7-1500 中的程序示例同步一个用户自定义的 Web 站点，并通过 Web 
服务器对该程序示例进行测试。

指令
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要求

在全局数据块中，创建 19 个变量进行数据存储。

在 FB“SLI_FB_www”中进行参数互连

在 FB“SLI_FB_www”中创建以下互连：在 OB1 中调用该 FB。
程序段 1：互连“WWW”指令的参数，如下所示：

程序段 2：在 FC“SLI_FC_MainWebProg_www”中，创建该 Web 站点的程序。在该 FB 的程序

段 2 中，调用 FC“SLI_FC_MainWebProg_www”。

指令
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在 FC“SLI_FC_SetTOD_www”中进行参数互连

在 FC“SLI_FC_SetTOD_www”中，创建一个程序使用日期时钟中断 OB (OB11)。创建以下互

连：

程序段 1：在该 FC 中，通过指令“RD_SYS_T”和“T_ADD”互连以下局部变量。 

程序段 2：之后，互连设置日期时钟中断 OB 的各个变量。 
局部变量“#startDateTime”（数据类型“Date_And_Time”）用于将启动时间传送到日期时钟中

断 OB 中。

程序段 3：之后，互连激活日期时钟中断 OB 的各个变量。 

指令
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在 OB“SLI_todOB_www”中互连参数 
在日期时钟中断 OB“SLI_todOB_www”(OB11) 中，创建以下互连增加变量“tankLevel”的循环

时间。 

在 FC“SLI_FC_MainWebProg_www”中进行参数互连 
在 FC“SLI_FC_MainWebProg_www”中创建以下互连： 
通过程序“SLI_FC_MainWebProg_www”，可以对电机、阀门和储罐填充进行控制。此外，也

可输出各种不同的中断状态。该程序可通过 Web 服务器进行控制。

程序段 1：在 FC“SLI_FC_MainWebProg_www”中，调用 FC“SLI_FC_SetTOD_www”。

程序段 2：之后，互连打开阀门的各个变量。

程序段 3：之后，互连启动电机的各个变量。

指令
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程序段 4：之后，互连查询中断状态“1”的各个变量。 

程序段 5 到 8：之后，互连查询中断状态“2”的各个变量。 
采用相同方式，互连查询其它中断状态的各个变量。

程序段 9：之后，互连复位电机和填充储罐的各个变量。

程序段 10：之后，互连复位其它所有值的各个变量 (BOOL)。

指令
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设置 CPU 的属性

在 CPU 属性中进行以下设置：

• 在“... > PROFINET 接口 > 访问 Web 服务器”(... > PROFINET interface > Access to the web 
server) 中，激活 Web 服务器访问。

• 在“CPU 属性 > Web 服务器”(CPU properties > Web server) 中，启用该模块的 Web 服务器。

• 在区域“用户管理”(User administration) 中，创建一个具有读/写权限的新用户。

• 在“用户页面”(User pages) 区域，进行以下设置：

– 设置“HTML 文件路径”(HTML file path)。 

说明

该存储路径应与 Sample Library for Instructions 的路径相同 (SLI)。文件夹的名称为

“SLI_html”。示例：“C:\TIA\_library\SLI_html”。

– 在“HTML 起始页面”(Start HTML page) 中，输入文本“index.html”。
– 输入应用的名称“WWW sample”。
– 单击“创建块”(Create block) 按钮。此时，将创建 Web DB (333) 和 段 DB (334)。

WWW 指令的结果

如果常开触点（“executeWWW”）的信号状态为“TRUE”，则执行“WWW”指令。描述用户自定

义 Web 站点的数据块编号，可通过输入参数 CTRL_DB（“333”）进行保存。“WWW”指令将初

始化 CPU 中 Web 服务器上的用户自定义 Web 站点，并立即与该程序示例进行同步。 
输出参数 RET_VAL（“returnValueWWW”）用于指示正在进行操作，且无错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Web 服务器的结果

可通过“Internet 浏览器 > Web 服务器的 IP 地址”(Internet browser > IP of the Web serve)，调

用该 Web 服务器。使用当前用户的用户名和密码进行登录。

在 Web 服务器的“用户页面”(User pages) 中，将显示一个用户定义的链接指向该站点。 

在该程序示例的 Web 站点中，可输出相关变量并将新值传送给这些变量。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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HTML 文件中使用的函数

下文中列出了该程序示例所有的部分函数，用于将相应变量传送到 HTML 文件的源代码中。

对于每个函数，在 HMTL 文件中都将通过某个调用生成一个变量，并在该 HTML 文件的对于

位置处通过其它调用对其进行使用。

功能 在 HTML 文件中调用 在 HTML 元素中输出

数据输出： <!-- AWP_In_Variable 
Name='"SLI_gDB_www".tankLevel
' -->

:="SLI_gDB_www".tankLevel:

枚举（值替换）： <!-- AWP_Enum_Def 
Name="OpValvValue" 
Values='0:"Closed", 
1:"Opened"' -->

<!-- AWP_Enum_Ref 
Name='"SLI_gDB_www".valveOutp
ut' Enum="OpValvValue" --
>:="SLI_gDB_www".valveOutput:

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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功能 在 HTML 文件中调用 在 HTML 元素中输出

值更改（从 INT）： <!-- AWP_In_Variable 
Name='"SLI_gDB_www".flowrate'
 -->

<form method="post" 
action="" onsubmit="return 
check();"> 
<input type="text" 
name='"SLI_gDB_www".flowrate'
 size="10px"/> 
<input class="button1" 
type="submit" value="Set 
flowrate"/>
</form>

值更改（从 BOOL）： <!-- AWP_Enum_Def 
Name="ResetValue" 
Values='0:"Off", 1:"On"' -->

<form method="post" 
action="">
<input class="button1" 
type="submit" value="Reset"/>
<input type="hidden" 
name='"SLI_gDB_www".reset' 
size="34px" value="1"/>
</form>

程序代码

有关上述示例的更多信息和程序代码，请参见“指令的示例库 (页 703)”。

指令
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4.1.6.5 通信处理器 (S7-1200, S7-1500)

SIMATIC NET CM/CP (S7-1200, S7-1500)

S7-1500 CM/CP (S7-1200, S7-1500)

工业以太网 (S7-1500)

用于 FTP 服务的指令 (S7-1500)

用于 FTP 服务的 FTP_CMD (S7-1500)

FTP_CMD 概述 (S7-1500)

含义

通过 FTP_CMD 指令，可以建立 FTP 连接，并从 FTP 服务器传送文件或将文件传送到 FTP 服
务器。

说明

块版本

在工作站中，V2.x 版的 FTP_CMD 必须结合 CPU V2.x 和 CP V2.x 一起使用。

只要工作站采用 CPU V1.x 或 CP V1.x，就必须在旧版 V1.x（例如 V1.4）中使用 FTP_CMD。
为此，需将“SIMATIC NET CP”库的版本更改为 V3.4。之后，便可以选择旧版的块。

可以通过 FTP 或 FTPS（安全 SSL 连接）传送数据。

说明

FTPS：比较证书

FTPS 需要对 FTP 服务器和 FTP 客户端之间的证书进行比较。如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项
目外组态 FTP 服务器，则需要导入 FTP 服务器的证书。将 FTP 服务器的证书作为受信任证书

导入证书管理器。

指令
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工作原理

FTP_CMD 指令引用指定了 FTP 命令的作业块 (ARG)。根据 FTP 命令 (CMD) 的类型，此作业

块使用不同的数据结构执行参数分配。这些不同的结构可以使用适当的数据类型 (UDT)。
下图显示了调用结构：

作业块

以下数据结构用于作业块：

• 连接建立

基于以下访问类型的连接建立可使用不同数据结构：

– FTP_CONNECT_IPV4：基于 IPv4 通过 IP 地址建立连接

– FTP_CONNECT_IPV6：基于 IPv6 通过 IP 地址建立连接

– FTP_CONNECT_NAME：通过服务器名称 (DNS) 建立连接

• 数据传送

有两种不同的数据结构可用于实现数据传送：

– FTP_FILENAME：用于访问整个文件的数据结构

– FTP_FILENAME_PART：用于读取数据区的数据结构

File_DB 中的数据传送

数据传送通过包含作业数据报头和用户数据区域的数据块实现。该数据块在作业缓冲区中加

以指定。

指令
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CPU 组态要求

使用以下设置启用 FTP 访问：

• 针对所有用作文件 DB 的数据块，禁用“优化块访问”(Optimized block access) 属性。

• 仅当使用 CPU V1.x 和 CP V1.1.x 时：

在“属性 > 常规 > 保护”(Properties > General > Protection) 下的 CPU 组态数据中，禁用

“禁用 PUT/GET 通信”(Disable PUT/GET communication) 选项（必须释放 PUT/GET）。

有效性

FTP_CMD 指令可与以下模块类型一起使用：

• CP 1543‑1
• CP 1545‑1

调用接口

FBD 表达式的调用接口

参见

输入参数 - FTP_CMD (页 5622)
输出参数和状态信息 FTP_CMD (页 5629)
用于 FTP 服务的数据块(文件 DB) - FTP 客户端模式 (页 5633)

指令
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输入参数 - FTP_CMD (S7-1500)

输入参数的说明

将以下输入参数提供给 FTP_CMD 指令：

表格 4-98 FTP_CMD 指令的形式参数 - 输入参数

参数 声明 数据类型 存储区 含义/说明

REQ Input BOOL E, A, M, DB, L 在上升沿启动发送作业。

ID * INPUT INT 1, 2 ... 64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识

别所用的连接。

CMD * INPUT BYTE 请参见下表“命

令”。

调用该指令时要执行的 FTP 命令。可在此

表后找到 FTP 命令类型的值范围。

此处指定的 FTP 命令必须与作业块中指定

的命令相同（ARG 参数）。

如果 CP 固件不支持命令，则输出一条带

STATUS = 8F6BH 的出错消息。

ARG * INPUT VARIANT 请参见下表“命

令”。

作业块

引用具有适合于 FTP 命令的执行参数的数

据区。

根据不同的 FTP 命令，使用特定的数据类

型 (UDT)。这些 UDT 如下所示。

此处指定的指针不允许使用 ANY 数据类

型！

* 输入参数“ID”和“CMD”的值将覆盖输入参数“ARG”的值。

指令
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“CMD”参数中的 FTP 命令

下表显示了“CMD”参数命令的含义以及提供给作业块所用的 UDT。

表格 4-99 命令类型

CMD（命令类型） 相关作业块/UDT 含义/处理

0 (NOOP)  * 调用的 FC 不执行任何动作。当提供这些参数时，按如下规定

设置状态代码：

DONE=1; ERROR=0; STATUS=0
1 (CONNECT) FTP_CONNECT_IPV4 

FTP_CONNECT_IPV6
FTP_CONNECT_NAME

建立 FTP 连接

通过该命令，FTP 客户端将与 FTP 服务器建立 FTP 连接(端口 
21)。
在此处为所有其他 FTP 命令指定的连接 ID 下，该连接可用。

然后与为该用户指定的 FTP 服务器交换数据。

2 (STORE) FTP_FILENAME 该函数调用将一个数据块(文件 DB)从 FTP 客户端(S7-CPU)传送

到 FTP 服务器。

注意：如果该文件(文件 DB)已经存在于 FTP 服务器上，则该文

件将被覆盖。

3 (RETRIEVE) FTP_FILENAME
 

该函数调用将文件从 FTP 服务器传送到 FTP 客户端(S7-CPU)。
注意：如果 FTP 客户端上的数据块(文件 DB)已经包含一个文

件，则该文件被覆盖。

4 (DELETE) FTP_FILENAME 通过该函数调用，删除 FTP 服务器上的文件。

5 (QUIT)  * 通过该函数调用，可关闭在“ID”中指定的 FTP 连接。

6 (APPEND) FTP_FILENAME 与“STORE”类似，“APPEND”命令将文件保存在 FTP 服务器上。

但“APPEND”命令不会覆盖 FTP 服务器上的文件。为现有文件添

加新内容。

如果 FTP 服务器上不包含该文件(文件 DB)，则创建该文件。

7 (RETR_PART) FTP_FILENAME_PART 使用“RETR_PART”命令(检索部分)，可以从 FTP 服务器请求文件

的一部分。 
如果涉及非常大的文件，则该命令允许仅限于读取当前要求的

部分。

为此，需要获知文件的结构。 
在 FB40 中，使用“OFFSET”和“LEN”两个参数输入所要求的文件

部分。

* 对于命令类型 0 (NOOP) 和 5 (QUIT)，必须指定可自由选择的作业块 (UDT)。不进行评估。

指令
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FTP_CMD 的作业块 (S7-1500)

含义

为 FTP_CMD 指令提供使用 ARG 参数的作业块。结构取决于 FTP 命令类型。通过使用默认数

据类型 (UDT)，该指令可识别作业块类型。您将在下文中找到下列作业块的相关数据类型 
(UDT)：
• 基于 IPv4 通过 IP 地址建立 FTP 连接

• 基于 IPv6 通过 IP 地址建立 FTP 连接

• 通过服务器名称建立 FTP 连接

• 读写访问和其它 FTP 命令

• FTP 命令 RETR_PART

基于 IPv4 通过 IP 地址建立 FTP 连接的作业块

对于基于 IPv4 通过 IP 地址建立的 FTP 连接，将使用以下数据结构。

表格 4-100 FTP_CONNECT_IPV4

参数 类型 取值范围 含义/说明

InterfaceID HW_ANY   模块起始地址

调用指令时，在 LADDR 参数中传送 CP 的模块起始地

址。 
在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > Addresses > 
Inputs) 下，可以找到 CP 组态中 CP 的模块起始地址。

ID CONN_OUC 1, 2...64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识别所用的连

接。 
ConnectionType BYTE 0 连接类型“FTP”
ActiveEstablishm
ent

BOOL TRUE TRUE = 主动连接建立

FTPCmd BYTE 1 FTP 命令  "CONNECT"
调用该指令时执行的 FTP 命令。关于命令类型的取值

范围，可参见 输入参数 - FTP_CMD (页 5622) 部分。

注意：

此处指定的 FTP 命令必须与在 CMD 输入参数中指定

的命令相同。

指令
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参数 类型 取值范围 含义/说明

CertIndex BYTE 0 = FTP
1 = FTPS

在此处选择协议类型 FTP 或 FTPS。
有关 FTPS 的注意事项：

如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项目外组态 FTP 服务器，

则需要导入 FTP 服务器的证书。

UserName STRING[32] ’benutzer’ 用于登录 FTP 服务器的用户名

Password STRING[32] ’passwort’ 用于登录 FTP 服务器的密码

FTPserverIPaddr IP_V4 ADDR(1) ... 
ADDR(4)

Array[1..4] of Byte 形式的 FTP 服务器的 IP 地址，其

中 1 个字节指定一个地址块。

示例：ADDR(1) 指定第一个地址块（地址的第一个字

节）。

基于 IPv6 通过 IP 地址建立 FTP 连接的作业块

对于基于 IPv6 通过 IP 地址建立的 FTP 连接，将使用以下数据结构。

表格 4-101 FTP_CONNECT_IPV6

参数 类型 取值范围 含义/说明

InterfaceID HW_ANY   模块起始地址

调用指令时，在 LADDR 参数中传送 CP 的模块起始地

址。 
在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > Addresses > 
Inputs) 下，可以找到 CP 组态中 CP 的模块起始地址。

ID CONN_OUC 1, 2...64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识别所用的连

接。 
ConnectionType BYTE 0 连接类型“FTP”
ActiveEstablishm
ent

BOOL TRUE TRUE = 主动连接建立

FTPCmd BYTE 1 FTP 命令  "CONNECT"
调用该指令时执行的 FTP 命令。关于命令类型的取值

范围，可参见 输入参数 - FTP_CMD (页 5622) 部分。

注意：

此处指定的 FTP 命令必须与在 CMD 输入参数中指定

的命令相同。

指令
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参数 类型 取值范围 含义/说明

CertIndex BYTE 0 = FTP
1 = FTPS

在此处选择协议类型 FTP 或 FTPS。
有关 FTPS 的注意事项：

如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项目外组态 FTP 服务器，

则需要导入 FTP 服务器的证书。

UserName STRING[32] ‘用户’ 用于登录 FTP 服务器的用户名

Password STRING[32] ‘密码’ 用于登录 FTP 服务器的密码

FTPserverIPaddr IP_V6 ADDR(1) ... 
ADDR(16)

Array[1..16] of Byte 形式的 FTP 服务器的 IP 地址，其

中 2 个字节指定一个地址块。

示例：ADDR(1) + ADDR(2) 指定第一个地址块。

通过服务器名称建立 FTP 连接的作业块

对于建立指定了服务器名称的 FTP 连接，将使用以下数据结构。使用 DNS 将服务器名称分

配给 IP 地址。

表格 4-102 FTP_CONNECT_NAME

参数 类型 取值范围 含义/说明

InterfaceID HW_ANY   模块起始地址

调用指令时，在 LADDR 参数中传送 CP 的模块起始地

址。 
在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > Addresses > 
Inputs) 下，可以找到 CP 组态中 CP 的模块起始地址。

ID CONN_OUC 1, 2...64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识别所用的连

接。 
ConnectionType BYTE 0 连接类型“FTP”
ActiveEstablishm
ent

BOOL TRUE TRUE = 主动连接建立

FTPcmd BYTE 1 FTP 命令  "CONNECT"
调用该指令时执行的 FTP 命令。关于命令类型的取值

范围，可参见 输入参数 - FTP_CMD (页 5622) 部分。

注意：

此处指定的 FTP 命令必须与在 CMD 输入参数中指定

的命令相同。

指令
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参数 类型 取值范围 含义/说明

CertIndex BYTE 0 = FTP
1 = FTPS

在此处选择协议类型 FTP 或 FTPS。
有关 FTPS 的注意事项：

如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项目外组态 FTP 服务器，

则需要导入 FTP 服务器的证书。

UserName STRING[32] ’benutzer’ 用于登录 FTP 服务器的用户名

Password STRING[32] ’passwort’ 用于登录 FTP 服务器的密码

FTPserverName STRING[254]   FTP 服务器的 IP 地址

读写访问和其它 FTP 命令的作业块

以下数据结构可用于 FTP 命令 store、retrieve、delete 和 append。

表格 4-103 FTP_FILENAME

参数 类型 取值范围 含义/说明

InterfaceID HW_ANY   模块起始地址

调用指令时，在 LADDR 参数中传送 CP 的模块起始地

址。 
在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > Addresses > 
Inputs) 下，可以找到 CP 组态中 CP 的模块起始地址。

ID CONN_OUC 1, 2...64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识别所用的连

接。 
ConnectionType BYTE 0 连接类型“FTP”
ActiveEstablishm
ent

BOOL TRUE TRUE = 主动连接建立

FTPcmd BYTE 2, 3, 4, 6 FTP 命令  "STORE / RETRIEVE / DELETE / APPEND"
调用该指令时执行的 FTP 命令。关于命令类型的取值

范围，可参见 输入参数 - FTP_CMD (页 5622) 部分。

注意：

此处指定的 FTP 命令必须与在 CMD 输入参数中指定

的命令相同。

CertIndex BYTE 0 = FTP
1 = FTPS

在此处选择协议类型 FTP 或 FTPS。
有关 FTPS 的注意事项：

如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项目外组态 FTP 服务器，

则需要导入 FTP 服务器的证书。
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参数 类型 取值范围 含义/说明

DataBlockNumbe
r

UINT   在此指定的数据块包含要读取/写入的文件 DB。

LenFilename UINT 0...1000 不评估用于指定文件名总长度的参数“LenFilename”。
而是评估“Filename”参数字符串中的长度信息。

Filename ARRAY[0..3] 
OF 
STRING[254]

  目标文件或源文件的文件名。

文件名的四个字符串连在一起，作为一个完整字符串

传输给服务器。

RETR_PART FTP 命令的作业块

以下数据结构用于 RETR_PART FTP 命令。

表格 4-104 FTP_FILENAME_PART

参数 类型 取值范围 含义/说明

InterfaceID HW_ANY   模块起始地址

调用指令时，在 LADDR 参数中传送 CP 的模块起始地

址。

在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > Addresses > 
Inputs) 下，可以找到 CP 组态中 CP 的模块起始地址。

ID CONN_OUC 1, 2...64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识别所用的连

接。

ConnectionType BYTE 0 连接类型“FTP”
ActiveEstablishm
ent

BOOL TRUE TRUE = 主动连接建立

FTPcmd BYTE 7 FTP 命令  "RETR_PART"
调用该指令时执行的 FTP 命令。关于命令类型的取值

范围，可参见 输入参数 - FTP_CMD (页 5622) 部分。

此处指定的 FTP 命令必须与在 CMD 输入参数中指定

的命令相同。

CertIndex BYTE 0 = FTP
1 = FTPS

在此处选择协议类型 FTP 或 FTPS。
有关 FTPS 的注意事项：如果在 FTP 客户端的 STEP 7 
项目外组态 FTP 服务器，则必须导入 FTP 服务器的证

书。

Offset DWORD   从将要读取的那个文件算起的偏移量(以字节计)。
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参数 类型 取值范围 含义/说明

Length DWORD   在“OFFSET”中指定的数值处开始读取的子长(以字节

计)。
特性：

• 如果指定“DW#16#FFFFFFFF”，将读取文件的可用

剩余部分。

如果没有出现其它错误，则结果“正确”(DONE = 
1，STATUS = 0)。

• 当 OFFSET > 原始文件长度时：

目标文件长度(文件 DB 中的 ACT_LENGTH)：CPU
上的 0 字节。

如果没有出现其它错误，则结果“正确”(DONE = 
1，STATUS = 0)。

• 当 OFFSET + LEN > 原始文件长度(且 LEN ≠ 
0xFFFFFFFF)时：

目标文件长度(文件 DB 中的 ACT_LENGTH)：从

“OFFSET”开始的可用字节。

如果没有出现其它错误，则结果“正确”(DONE = 1，
STATUS = 0)。

DataBlockNumbe
r

UINT   在此指定的数据块包含要读取/写入的文件 DB。

LenFilename UINT 0...1000 不评估用于指定文件名总长度的参数“LenFilename”。
而是评估“Filename”参数字符串中的长度信息。

Filename ARRAY[0..3] 
OF 
STRING[254]

  目标文件或源文件的文件名。

输出参数和状态信息 FTP_CMD (S7-1500)

参数 BUSY、DONE 和 ERROR
使用参数 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 控制执行状态。BUSY 参数指示处理状态。使用 
DONE 参数检查作业是否已正确执行。如果在执行 "FTP_CMD" 的期间出错，则会设置 ERROR 
参数。错误信息在 STATUS 参数中输出。
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下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERROR 说明

1 - - 正在处理作业。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 出错，作业终止。STATUS 参数中指定了错误的产生原因。

0 0 0 未分配新作业。

评估状态代码

说明

评估

• 评估 BUSY = 0
BUSY = 0 之前，请勿评估状态显示。

• 状态 8FxxH
有关以状态 8FxxH 编码的条目，请参见“STEP 7 标准和系统函数”参考手册中的信息。描述通过
RET_VAL 输出参数进行错误评估的章节含详细信息。

表格 4-105 FTP_CMD：STATUS 参数与 DONE 和 ERROR 一起使用时的含义

DONE ERROR STATUS 含义

0 0 0000H 没有任何作业在执行中。

1 0 0000H 无错完成了作业。

0 0 7001H 第一次发起作业。

0 0 7002H 作业仍在运行。

0 1 80C4H 通信错误(临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作业)。
0 1 8183H 组态与作业参数不匹配。

0 1 8401H 未知错误

可能的原因：

• 检测到连接超时。

• FTP 服务器已中止连接。

解决方法：再次发送 QUIT 和 CONNECT 命令以重新建立连接。

0 1 8402H 连接处于出错状态。

可能已超出连接的超时时间或 FTP 服务器已终止连接。

解决方法：发送 QUIT 和 CONNECT 命令以重新建立连接。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5630 编程和操作手册, 11/2022



DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8403H 登录失败。

0 1 8404H 无法获取 FTP 服务器。

0 1 8405H 传送失败。

0 1 8406H 当前操作超时

0 1 8407H FTP 服务器上未找到文件。

0 1 8408H 无法传送。

0 1 8409H 无法获取文件。

0 1 8410H 数据连接的 TCP 端口设置失败。

0 1 8411H 偏移量信息不匹配。

0 1 8412H 更改指定目录时出错

0 1 8413H 接收数据时出错

0 1 8414H 发送数据时出错

0 1 8415H 客户端拒绝指定 CMD（命令类型）。

0 1 8416H FTP 服务器已关闭连接。

0 1 8418H 用户数据错误。

可能的原因：

• 文件名为空。

• 数据长度为“0”。
• 等

0 1 8419H 没有套接字资源可用来打开数据连接。

0 1 8420H 没有套接字资源可用来打开控制连接。

0 1 8421H 打开要读取的文件 DB 时出错

0 1 8422H 打开要写入的文件 DB 时出错

0 1 8423H 无法与 FTP 服务器建立连接。

0 1 8424H 内部错误

0 1 8425H 域名格式错误

0 1 8426H 未决的 DNS 查询过多。

0 1 8427H 指定的 DNS 服务器无法分配指定的域名。

0 1 8428H 没有可用的连接资源。

0 1 8429H 未知通道 ID
0 1 8430H 文件 DB 过短。

0 1 8431H 写入到文件 DB 时出错。
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8432H 从文件 DB 读取时出错。

0 1 8433H 访问文件 DB 时出错。

0 1 8434H 操作中止。

0 1 8435H 通道将复位。

0 1 8436H 意外的服务器应答

0 1 8437H 无法验证证书。

0 1 8438H 发生未知错误。

0 1 8439H FTP 命令导致错误。必须在 FTP 服务器上查找原因（REST 命
令）。

0 1 8440H FTP 服务器不支持请求的 SSL 协议。

0 1 8446H FTP 密码发送到 FTP 服务器后，FTP 服务器返回了一个意外代码。

0 1 8451H 尝试将传输模式从二进制更改为 ASCII 时发出了出错信号。

0 1 8455H CM/CP 上的存储器请求失败。

0 1 8460H 处理 SSL/TLS 时出现问题。

0 1 8469H 接口错误

无法使用指定的输出接口。

解决方法：

设置要用于出站连接的接口。

0 1 8475H SSL 证书或 SSH md5 指纹未被视为可信。

0 1 8476H 未从 FTP 服务器接收到任何内容。在当前状态下，必须假定一个

错误响应。

0 1 8477H 未找到指定的“加密引擎”（加密模块）。

0 1 8478H 将所选 SSL“加密引擎”设置为默认值的尝试失败。

0 1 8480H FTP 客户端的证书出现问题。

0 1 8481H 无法使用指定的编号。

0 1 8482H FTP 服务器使用了不受支持的代码。

0 1 8484H 超出了 大文件大小。

0 1 8485H 文件 DB 在处理成待发送时被修改或文件 DB 的结构错误。

0 1 8489H 无法发送数据。FTP 服务器上没有足够的存储空间用于此操作。

0 1 8492H 文件已经存在。文件不会被覆盖。

0 1 8496H 读取 SSL CA 证书时出现问题。

0 1 8497H SSH 会话出现意外错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5632 编程和操作手册, 11/2022



DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8498H 无法终止 SSL 连接。

0 1 8499H 套接字未准备好发送/接收。请等待至就绪，然后重试。

0 1 8501H FTP 服务器执行的 SSL 证书检查失败。

0 1 8507H 在活动 FTP 会话期间建立连接的同时等待 FTP 服务器时发生超时。

0 1 8F54H 文件 DB 标题中的“EXIST”位未置位。

0 1 8F55H 标题状态位：已锁定

0 1 8F56H 复位文件 DB 标题中的 NEW 位未复位。

0 1 8F6BH 可能的原因：

• CMD 参数的数值错误

允许使用 0 至 15 范围内的数值。

• 不支持 FB40 命令。

可能原因：CP 的固件不正确

解决方法：固化程序更新(对于较早的 CP，使用函数

FC 40...FC 44，而不是 FB 40。)
0 1 8F7FH 内部错误；例如非法 ANY 引用。

文件 DB 的结构和使用 - FTP 客户端模式 (S7-1500)

用于 FTP 服务的数据块(文件 DB) - FTP 客户端模式 (S7-1500)

工作原理

要使用 FTP 传送数据，请在 S7 站的 CPU 上创建数据块（文件 DB）。这些数据块必须具有

特定结构，以便作为可传送文件由 FTP 服务进行处理。它们由下列部分组成：

• 部分 1：文件 DB 报头(具有固定长度，20 字节)
• 部分 2：“Array [..] of Byte”或“Array [..] of Char”类型的用户数据（具有可变的长度和结构）

CPU 组态要求

固件版本 < V2 的 CP 1543‑1
使用以下设置启用 FTP 访问：

• 在“属性 > 常规 > 保护”(Properties > General > Protection) 下的 CPU 组态数据中：禁用

“禁用 PUT/GET 通信”(Disable PUT/GET communication) 选项。

• 针对所有用作文件 DB 的数据块，禁用“优化块访问”(Optimized block access) 属性。
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自固件版本 V2 起的 CP 1543‑1，不需要再进行这些设置。

用于 FTP 客户端模式的文件 DB 报头

此处描述的文件 DB 报头与服务器模式的文件 DB 报头相同。

参数 类型 数值/含义 电源

EXIST BOOL EXIST 位指示用户数据区是否

包含有效的数据。

只有在 EXIST=1 时，retrieve 
FTP 命令才执行作业。

• 0：文件 DB 不包含有效的用

户数据（文件不存在）。

• 1：文件 DB 包含有效的用户

数据（文件存在）。

DELETE FTP 命令设置 EXIST=0。
STORE FTP 命令设置 EXIST=1。

LOCKED BOOL LOCKED 位用于限制对文件 DB 
的访问。

• 0：可以访问文件 DB。
• 1：文件 DB 被锁定。

如果该位之前为 0，则在执行“STORE”
和“RETRIEVE”FTP 命令后，会设置 
LOCKED=1。
在为了取得数据一致性而进行的写访

问期间，S7 CPU 上的用户程序还可以

置位或复位 LOCKED。
这样可使用户程序与 FTP 处理互锁，

从而确保一致性。

建议在用户程序中按下列顺序执行：

1. 检查 LOCKED 位（是否为 0）
2. 置位 WRITEACCESS = 0
3. 检查 LOCKED 位（是否为 0）
4. 置位 LOCKED = 1
5. 写数据

6. 置位 LOCKED = 0
NEW BOOL NEW 位指示自上一次读操作到

现在，数据是否被修改。

• 0：自上次写访问以来，文

件 DB 的内容没有发生改

变。S7 CPU 的用户程序已

经记录 近一次修改。

• 1：S7 CPU 的用户程序尚未

记录上次写访问。

执行以后，“RETRIEVE”FTP 命令设置 
NEW=1。
读取数据后，S7 CPU 中的用户程序必

须设置 NEW=0 以允许新的“RETRIEVE”
命令。
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参数 类型 数值/含义 电源

WRITE_ACCESS BOOL • 0：用户程序对 S7 CPU 上的

文件 DB 具有写访问权限。

• 1：用户程序对 S7 CPU 上的

文件 DB 不具有写访问权限。

在组态 DB 期间，将此位置位为初始

值。

建议：

如有可能，应该保持此位不变！在特

殊情况下，可以在操作期间对此进行

调整。

ACT_LENGTH DINT 用户数据区的当前长度。

只有在 EXIST = 1 时，该字段的

内容才有效。

在进行写入操作以后更新当前长度。

MAX_LENGTH DINT 用户数据区的 大长度（整个 
DB 的长度减去 20 个字节的文

件头）。

应在 DB 组态期间指定 大长度。

还可在操作期间通过用户程序修改该

数值。

FTP_REPLY_CODE INT 无符号整型(16 位)，包含 后

一个来自 FTP 的返回代码，代

码为二进制数值。

只有当 EXIST=1 时，此字段的

内容才有效。

通过 FTP 协议句柄及服务器的 FTP 命
令处理更新。

DATE_TIME DATE_AND_TIME 文件 近一次修改的日期和时

间。

只有当 EXIST=1 时，此字段的

内容才有效。

在写访问以后更新当前日期。

如果使用了转发时钟的功能，则输入

对应于已传递的时间。

如果未使用转发时钟的功能，则输入

相对时间。参考为 CP 的启动时间（初

始值： 01.01.1994 00:00h）。

FILE_DB_HEADER 数据块作为模板 - FTP 客户端模式 (S7-1500)

含义

对于 FTP 客户端模式和 FTP 服务器模式，此处描述的文件 DB 报头是相同的。

预先定义了 FILE_DB_HEADER 以创建文件 DB 报头。
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工作原理

要使用 FTP 传送数据，请在 S7 站的 CPU 上创建数据块（文件 DB）。这些数据块必须具有

特定结构，以便作为可传送文件由 FTP 服务进行处理。它们由下列部分组成：

• 部分 1：文件 DB 报头(具有固定长度，20 字节)
• 部分 2：用户数据（具有不固定的长度和结构）

请按照下面列出的步骤进行操作：

1. 在使用 FTP 指令在其上创建用户程序的 CPU 中，创建一个“全局 DB”类型的数据块。

说明

添加新块 - 类型选择

创建新数据块时，也可在“类型”(Type) 条目的下拉列表中找到“FILE_DB_HEADER”块类

型。请勿使用此选项！

“FILE_DB_HEADER”类型的 DB 仅包含报头结构，无法扩展存储用户数据所需的区域。

– 仅适用于固件版本 < V2 的 CP 1543‑1：
打开新创建数据块的“属性”(Properties) 对话框（快捷菜单），禁用“优化块访

问”(Optimized block access) 属性，然后关闭“属性”(Properties) 对话框。

2. 在 DB 的块编辑器中，选择要用作文件 DB 起始行的行。

3. 从“数据类型”(Data type) 列的下拉列表中，选择 FILE_DB_HEADER 类型的结构元素，或者使
用键盘输入 FILE_DB_HEADER 类型的结构元素。
结果：将创建文件 DB 所需的带报头结构的数据结构。

4. 将“WRITE_ACCESS”参数设置为“true”以启用访问。

5. 在“MAX_LENGTH”参数中为用户数据长度输入一个值，请参见下一项。

6. 之后，为要发送的用户数据创建一个“Array [..] of Byte”或“Array [..] of Char”类型的数据字段。
字段的大小必须与报头中所规定的“MAX_LENGTH”相匹配。

FILE_DB_HEADER 数据块 - 文件 DB 报头的示例和模板

在声明视图中，将看到下列结构：

Address 名称 类型 初始值 注释

0.0   STRUCT    
+0.0 bit08 BOOL FALSE 保留

+0.1 bit09 BOOL FALSE 保留

+0.2 bit10 BOOL FALSE 保留

+0.3 bit11 BOOL FALSE 保留

指令
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Address 名称 类型 初始值 注释

+0.4 bit12 BOOL FALSE 保留

+0.5 bit13 BOOL FALSE 保留

+0.6 bit14 BOOL FALSE 保留

+0.7 bit15 BOOL FALSE 保留

+1.0 EXIST BOOL FALSE 若为 TRUE：文件 DB 包含有

效数据。

+1.1 LOCKED BOOL FALSE 若为 TRUE：文件 DB 由于内

容发生更改而受阻。

+1.2 NEW BOOL FALSE 若为 TRUE：文件 DB 的内容

为新内容，不得覆盖。

+1.3 WRITE_ACCESS BOOL FALSE 若为 TRUE：FTP 服务器具有

写访问权限。

+1.4 bit04 BOOL FALSE 保留

+1.5 bit05 BOOL FALSE 保留

+1.6 bit06 BOOL FALSE 保留

+1.7 bit07 BOOL FALSE 保留

+2.0 ACT_LENGTH DINT L#0 内容的当前长度，单位为字

节（不包括 20 字节的报头）

+6.0 MAX_LENGTH DINT L#0 内容的 大长度，单位为字

节（不包括 20 字节的报头）

+10.0 FTP_REPLY_CODE INT 0 通过 FTP 协议句柄及 FTP 命
令处理更新，来自 FTP 服务

器 后的响应信息。

+12.0 DATE_TIME DATE_AND_TIME DT#00-1-1-0:0:0.00
0

文件 DB 内容 后一次发生

更改的日期和时间。

=20.0   END_STRUCT    

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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S7-1200 CM/CP (S7-1200, S7-1500)

遥控 (S7-1200, S7-1500)

遥控指令 (S7-1200, S7-1500)

TC_CON：通过移动无线建立连接 (S7-1200, S7-1500)

含义

TC_CON 块允许采用移动无线 CP (CP 1242‑7 GPRS V2 / CP 1243‑7 LTE) 的 S7‑1200 建立以下

类型的连接：

• ISO-ON-TCP
连接伙伴为 S7 站中的 CP。
ISO‑ON‑TCP 连接仅用于 CP 1242‑7 的“GPRS 直接”模式。

• UDP
可以是任意连接伙伴。

• SMS
连接伙伴是 SMS 客户端。

• 遥控连接（协议：TeleControl Basic）
连接伙伴是遥控服务器或者是可以通过遥控服务器访问的其它站。

TC_CON 仅建立一个连接。视所用模式（仅 CP 1242-7）和协议而定，每个 CP 支持一个 ID 同
时进行 多 3 到 5 个连接（参见下文）。有关同时连接的 大数目，请参见 CP 的性能数据。

CONNECT 参数使用数据块 (DB) 与系统数据类型 (SDT) 的结构来描述连接。

使用连接特定的 SDT“TCON_...”（参见下文）来定义所需连接类型。对于上面列出的每种连

接类型，必须分配以下 SDT 之一：

• TCON_IP_RFC 用于 ISO‑ON‑TCP 连接

• TCON_IP_V4 用于 UDP 连接

• TCON_PHONE 用于 SMS 连接

• TCON_WDC 用于遥控连接

这些 SDT 的“ActiveEstablished”参数还会指定是主动建立连接还是被动建立连接。

有关这些 SDT 的参数设置，请参见 TCON_...： 用于建立遥控连接的 SDT (页 5650)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ID 参数引用连接。此 ID 在 CPU 中分配，并且必须是唯一的。

INTERFACE 参数引用所需本地 CP 的接口。此参数必须从 STEP 7 中获取。

FBD 表达式的调用接口

形参的说明

下表对 TC_CON 指令的所有形参进行了说明。

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

REQ INPUT BOOL 0、1 块执行启动，状态代码在出现上升沿

时初始化。

出现上升沿时更新 DONE、ERROR 和 
STATUS 状态代码。

ID INPUT CONN_OUC 1...07FFh 对相关连接的引用。分配该 ID。
CONNECT 参数的系统数据类型 (SDT) 
也需要 ID 的值。

INTERFACE INPUT HW_INTERFA
CE

  引用本地 CP 的接口（硬件标识符） *

CONNECT INOUT TCON_Param 另请参见“TCON_...： 用于

建立遥控连接的 SDT 
(页 5650)”。

引用用于建立连接的数据块。

TCON_IP_RFC、TCON_IP_V4、
TCON_PHONE 或 TCON_WDC 类型的 
SDT 可指定适合相关连接的数据块的

结构。

在 SDT 中，需注意参数

“ActiveEstablished”（建立主动/被动

连接）。

指令
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

ENO OUTPUT BOOL 0：错误

1：无错误

使能输出

如果块发生运行时错误，则设置 ENO 
= 0。

BUSY OUTPUT BOOL 0：块执行尚未启动、已完

成或中止

1：执行处于活动状态

显示块的执行状态

DONE OUTPUT BOOL 0：-
1：成功完成执行

此状态参数指示是否已完成该作业且

未出错。

有关与参数 ERROR 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见“显示”。

ERROR OUTPUT BOOL 0：-
1：错误

错误代码

有关与参数 DONE 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见“显示”。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关与 DONE 和 ERROR 一起使用时的

含义，请参见“显示”。

* 必须引用遥控接口或以太网接口的“硬件标识符”，具体取决于 CP 类型。在 STEP 7 网络

或设备视图中选择 CP 后，可在巡视窗口的以下位置找到“硬件标识符”：

• STEP 7 V14 SP1 及以下版本

选项卡“特性”(Properties) >“常规”(General) >“相关接口”(Relevant interface) > 参数组

“硬件标识符”(Hardware identifier)
• 自 STEP 7 V15 起

选项卡“特性”(Properties) >“系统常数”(System constants) >“硬件标识符”(Hardware 
identifier)（数据类型“Hw_Interface”的系统常数）

根据 CP 类型，以下系统常数相关：

– CP 1242‑7 (6GK7242-7KX30-0XE0)
“Local~<CP 名称>~<遥控接口的名称>”

– 所有其它遥控 CP
“Local~<CP 名称>~<以太网接口的名称>”

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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代码 BUSY、DONE 和 ERROR
仅当 BUSY = 0 时，DONE 和 ERROR 的代码才相关。

BUSY DONE ERROR 含义

0 0 0 没有任何作业在执行中

可以在下表中找到 DONE 和 ERROR 的所有其它代码组合。

调用后，块保持数秒 BUSY = 1 的状态。在以下情况下，“BUSY = 1”状态将持续更长时间：

• 无法访问到通信伙伴的 ISO-on-TCP 主动连接。

• 没有接收到任何数据帧的被动连接。

代码 DONE、ERROR 和 STATUS
下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

DONE ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 已成功执行作业

0 0 7000H 无激活的作业处理（第一次指令调用）

0 0 7001H 已启动作业处理（第一次指令调用）

0 0 7002H 已激活作业处理（BUSY = 1 时重新执行指令调用）

0 1 8086H ID 值无效

0 1 8087H 已达到 大连接数，无法建立更多连接

0 1 80E3H 该 ID 已经被另一个连接使用。这意味着对于 TC_SEND、TC_RECV 或 
TC_DISCON，BUSY 当前为 TRUE。
当 TC_RECV 的 EN_R 恒定为 TRUE 时，输出状态代码。这主要导致 TC_RECV 被
调用。这种情况的解决方法：调用 TC_CON 或 TC_DISCON 之前关闭 EN_R。仅

当 TC_CON 无错执行时，才能再次开启 EN_R。
0 1 80E6H 没有正在进行的查询（指令调用没有启动）

0 1 80E8H 无法访问远程伙伴。请检查连接参数。

CP 1242‑7：在“GPRS 直接”模式下，如果伙伴可访问但未接受连接请求，则

输出消息。

0 1 80EBH 临时拒绝请求（TC_CON 已使用同一目标地址调用。）

0 1 80ECH 无法打开监听器端口：

请检查连接参数。

指令
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 80F2H CP 处于错误模式下：

• 仅在“Telecontrol”模式下才允许遥控连接。

• 仅在“GPRS 直连”模式下允许 ISO‑ON‑TCP 连接。

0 1 80F3H 没有可用于发送数据的空闲连接端点：

• 使用更少的连接

• 使用更少的被动连接

• 关闭 NTP。
请注意 CP 1242-7 的 大并行连接数。

0 1 80F4H 无法生成连接端点：

重复调用。如有必要，请检查连接参数。

0 1 80F5H 无效的连接端点：TC_CON 建立连接失败。

重复块调用。

0 1 80F6H 所调用数据块中的参数格式错误（长度错误、格式错误、值无效或者 
TCON_Phone 中的电话号码长于 20 个字符）

检查“TC_CON...”SDT 的组态。

TC_SEND：通过移动无线发送数据 (S7-1200, S7-1500)

含义

TC_SEND 指令允许通过以下类型的编程连接发送数据：

• ISO-ON-TCP 连接

• UDP 连接

• SMS 连接

仅当在 CP 的 STEP 7 组态中设置后，才支持发送 SMS 消息。

• 遥控连接

说明

将 SMS 消息发送到多个接收方

如果想要将同一条 SMS 消息发送给多个接收方，则需要建立到每个接收方的连接。

有关这些连接类型的详细信息，请参见 TC_CON 指令的说明。

ID 参数引用 GPRS 连接。该 ID 值必须与 TC_CON 使用的 ID 值一致。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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INTERFACE 参数引用所需本地 CP 的 GPRS 接口。其值必须与 TC_CON 针对 INTERFACE 使用

的值相同。

使用 LEN 参数指定要发送的数据量。

在 DATA 中指定的数据区大小不得小于为 LEN 组态的字节数。DATA 中指定的数据区允许除 
BOOL 和 ARRAY of BOOL 以外的所有数据类型。

在 TC_CON 指令中组态数据将发送到的目标地址（连接伙伴）。

FBD 表达式的调用接口

形参的说明

下表对 TC_SEND 指令的所有形参进行了说明。

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

REQ INPUT BOOL 0、1 出现上升沿时启动指令并初始化状态

代码。

出现上升沿时更新 DONE、ERROR 和 
STATUS 状态代码。

ID INPUT CONN_OUC 1...07FFh 对相关连接的引用

INTERFACE INPUT HW_INTERFA
CE

  引用 CP 的接口

有关“硬件标识符”的信息，请参见

“TC_CON：通过移动无线建立连接 
(页 5638)”部分。

LEN INPUT UINT 1...2048 要发送的数据的字节数。

值必须在 1 到 2048 之间。

该值应该与 DATA 范围的大小相匹配。

DATA INOUT VARIANT   引用 CPU 发送数据区的地址 *

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

ENO OUTPUT BOOL 0：错误

1：无错误

使能输出

如果指令在运行期间出错，则设置 
ENO = 0。

BUSY OUTPUT BOOL 0：指令的执行未启动、已

完成或被中止

1：指令正在执行

显示指令的处理状态

DONE OUTPUT BOOL 0：-
1：指令已成功执行

此状态参数指示是否已完成该作业且

未出错。**
有关与参数 ERROR 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

ERROR OUTPUT BOOL 0：-
1：错误

错误代码

有关与参数 DONE 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关与参数 DONE 和 ERROR 一起使用

时的含义，请参见该指令的代码。

* 有关 SMS 文本 DATA 参数的特性，请参见下一部分。

** 发送帧后，TC_SEND 设置 DONE = 1。注意以下响应：

发送方仅在 1 至 2 分钟后才会识别 ISO‑on‑TCP 连接的丢失情况。尽管 TC_SEND 已在发送方处设置 DONE = 1，但传

送的数据也有可能丢失。

启动 TC_RECV 前，如果 ISO-on-TCP 连接在接收帧后中止，那么即使 TC_SEND 已在发送方处设置 DONE = 1，传送的

数据也可能丢失。

组态具有 DATA 参数的 SMS 文本

指令将 DATA 参数中 VARIANT 类型的指针所引用的数据作为 SMS 文本发送。

如果 SMS 文本的 DATA 引用了数据类型为 STRING 的操作数，则前两个字节与字符串的长度

信息一同传送。

待发送的 SMS 消息的正确文本表示的一个选项是使用转换函数 Strg_TO_Chars 将文本字符

串转换为 Array of BYTE 或 Array of CHAR。EN 参数的 Strg_TO_Chars 通过 TC_SEND 链接到

输出参数 ENO。

对于 SMS 文本，CP 并不支持所有特殊字符，例如元音变音（ü、ä 等）。规范 GSM 03.38 适
用。GSM 网络提供商可能施加了其它限制。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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代码 BUSY、DONE 和 ERROR
仅当 BUSY = 0 时，DONE 和 ERROR 的代码才相关。

BUSY DONE ERROR 含义

0 0 0 没有任何作业在执行中

可以在下表中找到 DONE 和 ERROR 的所有其它代码组合。

代码 DONE、ERROR 和 STATUS
下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

DONE ERROR STATUS * 含义

1 0 0000H 已成功执行作业

0 0 7000H 无激活的作业处理（第一次指令调用）

0 0 7001H 已启动作业处理（第一次指令调用）

0 0 7002H 已激活作业处理（BUSY = 1 时重新执行指令调用）

0 1 8086H ID 值无效

0 1 80E0H 内部错误

如果将帧直接发送给遥控服务器（“Telecontrol”模式），请确保发送周期 ≥ 1 
秒。

0 1 80E1H 超时：

• 增加 CP 1242-7 组态中的“连接监视时间”(Connection monitoring time) 的
值或

• 检查连接伙伴。

0 1 80E4H 未知 ID：
首次调用 TC_CON。

0 1 80E6H 没有正在进行的查询（指令调用没有启动）

0 1 80E7H 未完全传送要发送的数据：

重复执行该作业。

0 1 80E8H 无法访问远程伙伴。请检查连接参数。

在“GPRS 直接”模式下，如果伙伴可访问但未接受连接请求，则输出消息。

指令
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DONE ERROR STATUS * 含义

0 1 80E9H 通过远程伙伴建立连接：

检查连接伙伴。如有必要，可通过 TC_DISCON 终止连接，并通过 TC_CON 再
次建立连接。

0 1 80EAH 远程伙伴发来错误消息：

• 检查连接伙伴。在通信伙伴上启用“TC_RECV”指令。

• 如有必要，可通过 TC_DISCON 终止连接，并通过 TC_CON 再次建立连接。

0 1 80EFH 无法发送 SMS：
• 检查目标地址（目标用户的电话号码）是否存在。

• 检查插入的 SIM 卡是否允许发送 SMS。
• 检查已发送的 SMS 文本的长度。不会发送长度大于 160 个字符的 SMS 文本。

• 确保在创建数据块 TCON_PHONE 时，针对块访问选择了“标准”(Standard) 
选项。

0 1 80F1H 在 CP 的 STEP 7 组态中未启用发送 SMS 消息功能：

请在 CP 的组态中启用“允许 SMS”(Allow SMS) 选项。

0 1 80F4H 无法生成连接端点：

检查连接伙伴。

0 1 80F5H 无效的连接端点：

• TC_CON 建立连接失败。

或

• 远程伙伴终止了连接：首次调用 TC_DISCON。

0 1 80F6H 调用数据块中的参数格式错误（长度错误、格式错误或值无效）：

检查“TC_CON...”SDT 的组态。

* 有关此处未列出的其它状态，请参见“RDREC”或“WRREC”指令状态显示中的两个中间状态字节（STATUS[2]、
STATUS[3]）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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TC_RECV：通过移动无线接收数据 (S7-1200, S7-1500)

含义

TC_RECV 指令允许通过以下类型的编程连接接收数据：

• ISO-ON-TCP 连接

• SMS 连接

为接收 SMS 消息，必须在接收 CP 的 STEP 7 组态中组态发送方的电话号码（已授权的电

话号码）。发送方必须支持 CLIP 功能。

必须在“TCON_PHONE”SDT 中输入连接伙伴的电话号码。

唤醒 SMS 消息将被过滤掉。

• 遥控连接

说明

接收来自不同发送方的 SMS 消息

如果希望接收来自不同发送方的 SMS 消息，有两种选择：

• 组态多个连接 (TC_CON, TC_RECV, TC_DISCON)。
或

• 当所需数据块“TCON_PHONE”的“PhoneNumber”参数中只有一个已组态连接时，可能不需
要输入电话号码。收到消息后，对于所有授权的连接伙伴，此参数都将被解释为占位符。

有关这些连接类型的详细信息，请参见 TC_CON 指令的说明。

ID 参数引用 GPRS 连接。该 ID 值必须与 TC_CON 使用的 ID 值一致。

INTERFACE 参数引用所需本地 CP 的 GPRS 接口。其值必须与 TC_CON 针对 INTERFACE 使用

的值相同。

使用 LEN 参数指定要接收的 大数据量。

在 DATA 中指定的数据区大小不得小于为 LEN 组态的字节数。DATA 中指定的数据区允许除 
BOOL 和 ARRAY of BOOL 以外的所有数据类型。如同发送伙伴已使用了相同的数据类型那样

来解释接收到的数据。

TC_RECV 的连接描述所用的 DB（系统数据类型）必须与 TC_SEND 所用的 DB 不同。

存储 SMS 消息

接收到的 SMS 消息保持性存储在  CP 1242-7（25 个存储空间）和 SIM 卡上（数量可变的存

储空间）。

• 通过 TC_RECV 读取 SMS 消息由 后，该 SMS 消息将从其存储空间中删除。

• 如果已分配完所有存储空间，并且接收到新 SMS 消息， 早的 SMS 消息将被删除。

指令
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FBD 表达式的调用接口

形参的说明

下表对 TC_RECV 指令的所有形参进行了说明

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

EN_R INPUT BOOL 0：锁定数据接收

1：启用数据接收

启用/锁定数据接收。

• 块版本 1.1：从 1 设置到 0 后，块

将处于未激活状态。

• 块版本 1.0：从 1 设置到 0 后，程

序块将再次接收数据（直到 DONE 
= 0 和 ERROR = 0）。

注意关于 TC_CON 的状态代码 80E3 
的信息。

ID INPUT CONN_OUC 1...07FFh 对相关连接的引用

INTERFACE INPUT HW_INTERFA
CE

  引用 CP 1242‑7 的接口

有关“硬件标识符”的信息，请参见

“TC_CON：通过移动无线建立连接 
(页 5638)”部分。

LEN INPUT UINT 1...2048 要接收的数据的（ 小）字节数，

大值为 2048
DATA INOUT VARIANT   引用 CPU 接收数据区的地址 *
ENO OUTPUT BOOL 0：错误

1：无错误

使能输出

如果指令在运行期间出错，则设置 
ENO = 0。

RCVD_LEN OUTPUT UINT   已接收数据的字节数

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5648 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 取值范围 说明

BUSY OUTPUT BOOL 0：指令的执行未启动、已

完成或被中止

1：指令正在执行

显示指令的处理状态

DONE OUTPUT BOOL 0：-
1：指令已成功执行

此状态参数指示是否已完成该作业且

未出错。

有关与参数 ERROR 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

ERROR OUTPUT BOOL 0：-
1：错误

错误代码

有关与参数 DONE 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关与参数 DONE 和 ERROR 一起使用

时的含义，请参见该指令的代码。

* 有关 SMS 文本 DATA 参数的特性，请参见下一部分。

组态具有 DATA 参数的 SMS 文本

指令通过 DATA 参数中 VARIANT 类型的指针将接收到的 SMS 文本引用到 CPU 的数据区。

如果 DATA 引用了 SMS 文本的数据类型为 STRING 的操作数，则 SMS 文本的前两个字节将

被解释为数据类型为 STRING 的长度信息而不是 SMS 文本。

待接收的 SMS 消息的正确文本表示的一个选项是使用转换函数 Chars_TO_Strg 将 
Array of BYTE 或 Array of CHAR 转换为文本字符串。EN 参数的 Chars_TO_Strg 链接到 
TC_RECV 的输出参数 ENO。

对于 SMS 文本，CP 并不支持所有特殊字符，例如元音变音（ü、ä 等）。规范 GSM 03.38 适
用。GSM 网络提供商可能施加了其它限制。

代码 BUSY、DONE 和 ERROR
仅当 BUSY = 0 时，DONE 和 ERROR 的代码才相关。

BUSY DONE ERROR 含义

0 0 0 没有任何作业在执行中

可以在下表中找到 DONE 和 ERROR 的所有其它代码组合。

指令
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代码 DONE、ERROR 和 STATUS
下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

DONE ERROR STATUS * 含义

1 0 0000H 已成功执行作业

0 0 7000H 无激活的作业处理（第一次指令调用）

0 0 7001H 已启动作业处理（第一次指令调用）

0 0 7002H 已激活作业处理（BUSY = 1 时重新执行指令调用）

0 1 80A3H • 尝试重新建立现有连接。

• 尝试终止不存在的连接。

0 1 80E0H 内部错误

0 1 8086H ID 值无效

0 1 80E4H 未知 ID：
首次调用 TC_CON。

0 1 80E6H 没有正在进行的查询（指令调用没有启动）

0 1 80F5H 无效的连接端点：

• TC_CON 建立连接失败。

或

• 远程伙伴终止了连接：首次调用 TC_DISCON。

0 1 80F6H 调用数据块中参数格式错误（长度错误、格式错误或值无效）

检查“TC_CON...”SDT 的组态。

* 有关此处未列出的其它状态，请参见“RDREC”或“WRREC”指令状态显示中的两个中间状态字节（STATUS[2]、
STATUS[3]）。

TCON_...： 用于建立遥控连接的 SDT (S7-1200, S7-1500)

系统数据类型 TCON_...用于遥控连接

例如，可以将下述四种系统数据类型 TCON_... 用于遥控 CP 的遥控连接的连接描述。

TCON_PHONE 还可以和 S7‑1200 的移动无线 CP 一起用于描述 Open User Communication 
连接，以传送 SMS 消息（TCON / TDISCON / TSEND  或  TSEND_C）。

要使用 TC_CON 指令为遥控 CP 组态遥控连接，需使用该指令的 CONNECT 参数描述连接。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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连接描述由系统数据类型 (SDT) 的结构指定。相关 SDT 的结构包含与远程通信伙伴建立连接

所需的参数。

对于依赖于远程通信伙伴的不同连接类型，请使用以下 SDT：
• 用于与配有遥控 CP 的 IPv4 站进行 ISO‑on‑TCP 连接的 TCON_IP_RFC
• 用于与 IPv4 站进行 UDP 连接的 TCON_IP_V4（仅发送）

• 使用 TCON_PHONE 连接 SMS 客户端

• 使用 TCON_WDC 连接遥控服务器或可通过遥控服务器访问的站。

在与 SDT 相同类型的数据块中给连接描述分配参数。

创建类型为 TCON_... 的 DB
需要使用键盘输入相关 DB 的数据类型。选择列表中不显示这些数据类型。数据类型不区分

大小写。

要创建 TCON_... DB，请按照下面列出的步骤进行操作：

1. 创建具有标准块访问权限的“全局 DB”类型的数据块（未优化）。

2. 在 DB 的参数组态表中通过在数据类型单元格中分配名称并键入所需类型（例如 
"TCON_IP_RFC"）来创建 SDT。
SDT 及其参数即被创建（见下文）。

3. 为每个 SDT 类型组态下文所述的参数。

不显示预留的位。

指令
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用于连接 IPv4 站的系统数据类型 TCON_IP_RFC
仅当与具有固定 IP 地址的通信伙伴建立 ISO‑on‑TCP 连接时才支持此连接类型。必须将 CP 组
态成“GPRS 直接”模式。

表格 4-106 TCON_IP_RFC 的参数

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 InterfaceID HW_ANY   引用 CP 的接口

有关“硬件标识符”的信息，请参见

“TC_CON：通过移动无线建立连接 (页 5638)”部
分。

2 ... 3 ID CONN_OUC 1...07FFh 对 GPRS 连接的引用。此 ID 在 CPU 中分配，并

且必须是唯一的。

在此，必须使用与 TC_CON 指令的 ID 参数值相

同的值。

4 ConnectionType BYTE W#16#0C 协议选项 12 (Ch)：ISO‑on‑TCP 连接

5 ActiveEstablished BOOL   待建立连接类型的标识符：

• 0：建立被动连接

• 1：建立主动连接

6 ... 7 - - - - 预留 -
 
8 ... 
11

RemoteAddress IP_V4   连接伙伴的 IP 地址

ADDR Array [1...4] 
of Byte

  相关连接伙伴的 IP 地址

 
12 ... 
13

RemoteTSelector TSelector   远程 T 选择器

TSelLen UINT   远程 T 选择器“RemoteTSelector”的长度

14 ... 
45

TSel Array 
[1...32] of 
Byte

任意 连接的远程传输选择器

• 当“ActiveEstablished”= 1 时：

对于建立主动连接，本地伙伴的 T 选择器必

须与连接伙伴的 T 选择器相同（在远程伙伴

上建立被动连接）。

• 相应地，当“ActiveEstablished”= 0 时
（在本地伙伴上建立被动连接，在远程伙伴上

建立主动连接）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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字节 参数 数据类型 初始值 说明

 
46 ... 
47

LocalTSelector TSelector   本地 T 选择器

TSelLen UINT   本地 T 选择器“LOCAL_TSel”的长度

48 ... 
79

TSel Array 
[1...32] of 
Byte

任意 连接的本地传输选择器

• 当“ActiveEstablished”= 1 时：

对于建立主动连接，本地伙伴的 T 选择器必

须与连接伙伴的 T 选择器相同（在远程伙伴

上建立被动连接）。

• 相应地，当“ActiveEstablished”= 0 时
（在本地伙伴上建立被动连接，在远程伙伴上

建立主动连接）

用于连接 IPv4 站的系统数据类型 TCON_IP_V4
与具有固定 IP 地址的通信伙伴建立 UDP 连接时，此连接类型仅支持发送。

要接收数据，必须设置 ActiveEstablished = 0。

表格 4-107 TCON_IP_V4 的参数

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 InterfaceID HW_ANY   引用 CP 的接口

有关“硬件标识符”的信息，请参见

“TC_CON：通过移动无线建立连接 (页 5638)”部
分。

2 ... 3 ID CONN_OUC 1...07FFh 对 GPRS 连接的引用。此 ID 在 CPU 中分配，并

且必须是唯一的。

在此，必须使用与 TC_CON 指令的 ID 参数值相

同的值。

4 ConnectionType BYTE W#16#0B 协议选项 11 (Bh)：UDP 连接

5 ActiveEstablished BOOL   待建立连接类型的标识符：

• 0：建立被动连接

用于发送和接收数据的设置。

• 1：建立主动连接

仅用于发送数据的设置。

指令
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字节 参数 数据类型 初始值 说明

6 ... 9 RemoteAddress IP_V4   连接伙伴的 IP 地址

ADDR Array [1...4] 
of Byte

  四个字节 (ADDR[1] ... ADDR[4]) 指定四个 IP 地
址块。

10 ... 
11

RemotePort UINT 1...65535 连接伙伴的 IP 端口

如果 ActiveEstablished = 0.，则不相关

12 ... 
13

LocalPort UINT 1...65535 本地 IP 端口（不允许为“0”）
如果 ActiveEstablished = 1.，则不相关

用于 SMS 连接的系统数据类型 TCON_PHONE

说明

授权的电话号码

仅当根据电话号码对发送通信伙伴进行授权的情况下，CP 才会接受 SMS。在 STEP 7 中的“授

权的电话号码”列表中为 CP 组态这些电话号码。

SMS 文本

• 使用 TC_SEND 指令的 DATA 参数访问待发送 SMS 消息的编程 SMS 文本。

• 通过 TC_RECV 指令的 DATA 参数将接收的 SMS 消息的文本分配到 CPU 的地址区域。

表格 4-108 TCON_PHONE 的参数

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 InterfaceID HW_ANY   引用 CP 的接口

有关“硬件标识符”的信息，请参见

“TC_CON：通过移动无线建立连接 (页 5638)”部
分。

2 ... 3 ID CONN_OUC 1...07FFh 对本地移动无线连接的引用。此 ID 在 CPU 中分

配，并且必须是唯一的。

在此，必须使用与 TC_CON 指令的 ID 参数值相

同的值。

4 ConnectionType BYTE W#16#0E 协议选项 14 (Eh)：SMS 连接

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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字节 参数 数据类型 初始值 说明

5 ActiveEstablished BOOL   待建立连接类型的标识符（与 CP 1242-7 无
关）：

• 0：建立被动连接（与此处无关）

• 1：建立主动连接

6...7 - - - - reserviert -
8 ... 
31

PhoneNumber STRING[22]   连接伙伴的呼叫号码

允许值：加号 (+) 和数字

注意网络提供商为相关电话号码的国际拨号码分

配的准确符号（“+”号或零）。

如果不输入 PhoneNumber 参数，则不指定任何

连接伙伴且可接收来自所有授权连接伙伴的 
SMS 消息。

在启动过程中应注意以下事项：如果不输入数

据，TC_RECV 会先传送 早接收的 SMS 消息。

用于连接到遥控服务器或远程站的系统数据类型 TCON_WDC
对于分配给 S7-1200 的遥控服务器或可通过遥控服务器使用 TCON_WDC 访问的远程站，您

可以组态到它们的连接。在 STEP 7 中，可以在 CP 的“遥控接口 > 模式”(Telecontrol interface 
> Mode) 选项卡中找到分配给 CP 的遥控服务器地址数据。使用主机名或 IP 地址对遥控服务

器或远程站进行寻址。

TCON_WDC 的“RemoteWdcAddress”参数用于指定连接伙伴的“访问 ID”(Access ID)。

表格 4-109 TCON_WDC 的参数

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 InterfaceID HW_ANY   引用 CP 的接口

有关“硬件标识符”的信息，请参见

“TC_CON：通过移动无线建立连接 (页 5638)”部
分。

2 ... 3 ID CONN_OUC 1...07FFh 对 GPRS 连接的引用。此 ID 在 CPU 中分配，并

且必须是唯一的。

在此，必须使用与 TC_CON 指令的 ID 参数值相

同的值。

4 ConnectionType BYTE W#16#0F 协议选项 15 (Fh)：使用 IP 地址建立遥控连接

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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字节 参数 数据类型 初始值 说明

5 ActiveEstablished BOOL   待建立连接类型的标识符：

• 0：建立被动连接

• 1：建立主动连接

6 ... 7 - - - - 预留 -
8 ... 
11

RemoteWdcAddress DWORD   指定访问 ID（十六进制）。访问 ID 取决于连接

伙伴。

• 连接到远程 CP：
访问 ID 由以下部分组成：

– STEP 7 项目编号

– 站编号

– 插槽

如果远程站具有多个 GPRS-CP，并且用户

不希望指定路径，则必须将插槽的 后一

个字节设置为 0。
可以在 STEP 7 项目的“CP 的 CP 验证”(CP 
authentication of the CP) 参数组中找到访问 
ID。

• 连接到遥控服务器：

访问 ID = 0
• 仅写入到 CP 的过程映像：

访问 ID = DW#16#FEEDDADA

TC_DISCON：通过移动无线终止连接 (S7-1200, S7-1500)

含义

在采用无线连接 CP 的 S7‑1200 上，TC_DISCON 可终止通过 TC_CON 建立的 ISO‑ON‑TCP、
UDP、SMS 或遥控连接。

有关连接类型的详细信息，请参见 TC_CON 的说明。

TC_DISCON 只能在逻辑上终止到遥控服务器的连接。在 TCP/IP 级别将仍然保留该连接。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果要在物理上终止与遥控服务器的连接，则在 STEP 7 的“遥控服务器”(telecontrol server) 
参数组中将连接组态为“临时连接”(Temporary connection)。临时站会在发送数据后自动终

止连接。

说明

通过 TC_DISCON 停止更多程序块的执行

调用 TC_DISCON 时，通过相同的连接 ID（参数“ID”）和接口（参数“INTERFACE”）调用的 
TC_CON、TC_SEND 和 TC_RECV 块将终止执行。这些块随后发出 ERROR 信号。

如果 TC_CON 指示“Error = 1”，则不要调用 TC_DISCON。

如果 TC_CON 指示“ERROR”，则未建立连接。在这种情况下，不得调用 TC_DISCON。

如果在这种情况下调用 TC_DISCON，则连接 ID（“ID”）会短暂保留，并且随后立即调用的 
TC_CON 将指示 ERROR 和状态 80E3。

ID 参数引用移动无线连接。此 ID 必须在 CPU 中是唯一的，并且与 TC_CON 使用的 ID 相同。

INTERFACE 参数引用所需的本地 CP 的移动无线接口。其值必须与 TC_CON 针对 INTERFACE 
使用的值相同。

FBD 表达式的调用接口

指令
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形参的说明

下表对 TC_DISCON 指令的所有形参进行了说明。

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

REQ INPUT BOOL 0、1 块执行启动，状态代码在出现上升沿

时初始化。

出现上升沿时更新 DONE、ERROR 和 
STATUS 状态代码。

ID INPUT CONN_OUC 1...07FFh 对相关连接的引用

INTERFACE INPUT HW_INTERFA
CE

  引用 CP 的接口

有关“硬件标识符”的信息，请参见

“TC_CON：通过移动无线建立连接 
(页 5638)”部分。

ENO OUTPUT BOOL 0：错误

1：无错误

使能输出

如果块发生运行时错误，则设置 ENO 
= 0。

BUSY OUTPUT BOOL 0：块执行尚未启动、已完

成或中止

1：执行处于活动状态

显示执行状态

DONE OUTPUT BOOL 0：-
1：成功完成执行

此状态参数指示是否已完成该作业且

未出错。

有关与参数 ERROR 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见“显示”。

ERROR OUTPUT BOOL 0：-
1：错误

错误代码

有关与参数 DONE 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见“显示”。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关与 DONE 和 ERROR 一起使用时的

含义，请参见“显示”。

代码 BUSY、DONE 和 ERROR
仅当 BUSY = 0 时，DONE 和 ERROR 的代码才相关。

BUSY DONE ERROR 含义

0 0 0 块尚未被调用。

指令
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可以在下表中找到 DONE 和 ERROR 的所有其它代码组合。

说明

调用后，块保持数秒 BUSY = 1 的状态。

代码 DONE、ERROR 和 STATUS
下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

DONE ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 已成功执行作业

0 0 7000H 未激活任何作业处理（首次块调用）

0 0 7001H 已启动作业处理（首次块调用）

0 0 7002H 已激活作业处理（BUSY = 1 时重新执行指令调用）

0 1 8086H ID 值无效

0 1 80E4H 未知 ID：TC_CON 尚未建立与此 ID 的连接。

0 1 80E6H 没有正在进行的查询（指令调用没有启动）

0 1 80F5H 无效的连接端点：

• TC_CON 建立连接失败

• 远程伙伴终止了连接。

0 1 80F6H 调用数据块中参数格式错误（长度错误、格式错误或值无效）

检查“TC_CON...”SDT 的组态。

TC_CONFIG： 将组态数据传送至 CP (S7-1200, S7-1500)

含义

对于 TC_CONFIG，可以更改在 STEP 7 中组态的 S7-1200 移动无线 CP 的参数。组态的值不

会被持久性覆盖。在再次调用 TC_CONFIG 或站再次启动（循环上电后冷启动）之前，覆盖

值保持有效。

如果需要永久更改 CP 的 STEP 7 组态数据，则需要在每次站重启（冷启动）时重新调用该指

令或者必须将修改后的项目下载到站中。

CONFIG 参数指向具有组态数据的存储区。组态数据存储在数据块 (DB) 中。该 DB 的结构由

系统数据类型 (SDT) IF_CONF 指定。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5659



对于 CP 中待修改的组态数据，应根据需要，以各个参数的“IF_CONF_...”块的形式，合并到 DB 
中。

不因指令执行而变化的参数不会输入到 DB 中。这些参数将保持在 STEP 7 中组态的值。

有关 IF_CONF 的设置的详细信息，请参见 IF_CONF_*：CP 组态数据的 SDT (页 5662)部分。

INTERFACE 参数引用所需的本地 CP 的移动无线接口。

要求

• 要能够使用该功能，CP 的 STEP 7 基础组态中必须已存在数值。

• 要使用 SDT“IF_CONF”的“IF_CONF_PrefProvider”参数字段（首选移动无线网络）：

必须按照以下说明在 CP 的组态中设置要使用的移动无线网络：

“移动无线通信设置 > 首选网络列表”：

“首选移动无线网络”=“合同网络和备选网络”

FBD 表达式的调用接口

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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形参的说明

下表对 TC_CONFIG 指令的所有形参进行了说明

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

REQ INPUT BOOL 0、1 出现上升沿时启动指令并初始化状态

代码。

出现上升沿时更新 DONE、ERROR 和 
STATUS 状态代码。

INTERFACE INPUT HW_INTERFA
CE (WORD)

  引用 CP 的接口

有关“硬件标识符”的信息，请参见

“TC_CON：通过移动无线建立连接 
(页 5638)”部分。

CONFIG INOUT VARIANT 另请参见“IF_CONF_v4：CP 
组态数据的 SDT”

引用集中了待修改组态数据的存储区

ENO OUTPUT BOOL 0：错误

1：无错误

使能输出

如果指令在运行期间出错，则设置 
ENO = 0。

BUSY OUTPUT BOOL 0：指令的执行未启动、已

完成或被中止

1：指令正在执行

显示指令的处理状态

DONE OUTPUT BOOL 0：-
1：指令已成功执行

此状态参数指示是否已完成该作业且

未出错。

有关与参数 ERROR 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

ERROR OUTPUT BOOL 0：-
1：错误

错误代码

有关与参数 DONE 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关与参数 DONE 和 ERROR 一起使用

时的含义，请参见该指令的代码。

指令
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代码 BUSY、DONE 和 ERROR
仅当 BUSY = 0 时，DONE 和 ERROR 的代码才相关。

BUSY DONE ERROR 含义

0 0 0 没有任何作业在执行中

可以在下表中找到 DONE 和 ERROR 的所有其它代码组合。

代码 DONE、ERROR 和 STATUS
下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

DONE ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 已成功执行作业

0 0 7000H 无激活的作业处理（第一次指令调用）

0 0 7001H 已启动作业处理（第一次指令调用）

0 0 7002H 已激活作业处理（BUSY = 1 时重新执行指令调用）

0 1 80E0H 内部错误（如参数的基础组态中不存在数值）

0 1 80E6H 没有正在进行的查询（指令调用没有启动）

0 1 80EBH 查询临时被拒绝（STEP 7 当前在组态该 CP）。

0 1 80F6H 调用数据块中参数格式错误（长度错误、格式错误或值无效）

检查“IF_CONF”SDT。
0 1 80F7H 组态数据的参数字段的 ID 错误：

检查“IF_CONF”SDT。

IF_CONF_*：CP 组态数据的 SDT (S7-1200, S7-1500)

用于 TC_CONFIG 程序块的 IF_CONF DB 的结构

TC_CONFIG 程序块的 CONFIG 参数引用要修改的移动无线 CP 组态数据所在的存储区。存储

在数据块中的组态数据按照 IF_CONF_* 系统数据类型 (SDT) 的结构来描述。

要能够使用该功能，CP 的 STEP 7 基础组态中必须已存在数值。

IF_CONF DB 由报头和后面的块组成，这些块与 CP 组态中的参数对应。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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要修改的 CP 组态数据作为 IF_CONF 字段汇集在一起。不会修改的参数在 IF_CONF 结构中将

被忽略，且保持在 STEP 7 项目中组态时的值。

创建 DB 和 IF_CONF 结构

可以在采用一种或多种结构（每种结构均包含一个或多个字段）的 IF_CONF DB 内，创建 CP 
的参数。

需使用键盘输入字段的系统数据类型名称。选择列表中不显示这些数据类型。数据类型不区

分大小写。

请按照以下步骤创建 IF_CONF.DB：
1. 创建带有“标准”块访问的“全局 DB”类型的数据块。

2. 在 DB 的参数组态表中创建结构（数据类型 "Struct"）。
可指定任意名称。

3. 在此结构下通过分配标头名称并在数据类型为 "IF_CONF_Header" 的单元格中键入该名称来添
加标头。
结构的标头及其三个参数即被创建（见下文）。

4. 在数据类型的单元格中键入所需数据类型（例如 "IF_CONF_APN"），为要更改的第一个参数
创建其它结构。

5. 使用 TC_CONFIG 对 CP 中要更改的所有参数重复 后一个步骤。

6. 后，更新块头“subfieldCnt”参数中的字段数量。

IF_CONF 的报头

表格 4-110 IF_CONF_Header

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 fieldType UINT   区域类型：必须始终为 0。
2 ... 3 fieldId UINT   区域 ID：必须始终为 0。
4 ... 5 subfieldCnt UINT   要更改的参数的 DB（结构）中包含的总块数

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数字段的通用参数

每个区域都具有以下通用参数：

• Id
此参数用于标识相应区域且不可修改。

• Length
此参数指示字段的长度。此值用作信息。

包含字串和/或数组的字段具有不同的长度。由于存在隐藏的字节，字段的实际长度可能

大于所显示参数的总和。

• Mode
这些参数可以具有以下值：

表格 4-111 “Mode”的值

值 含义

1 组态数据永久有效

与 CP 无关

2 组态数据临时有效，包括删除现有的永久组态数据

永久组态数据将替换为在块中组态的结构。

“操作模式”

仅适用于 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0)
以下组态中的对应参数组：

“遥控接口 > 模式”

表格 4-112 IF_CONF_GPRS_Mode

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 8 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 10
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

GPRSmode UINT   CP 的模式：

• 0 = Telecontrol
• 1 = GPRS 直连

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类型 初始值 说明

TemporaryStation BOOL   位 0：临时连接

如果选择此选项，则 CP 只建立临时连接来发送数

据。一旦消息传送完成，CP 会再次终止该连接。

• 1：已激活（临时连接）

• 0：已禁用（永久连接）

SMS_Enabled BOOL   位 1：允许 SMS
选择该选项可允许 S7 站发送 SMS 消息。

• 1：已激活（允许 SMS）
• 0：已禁用（禁止 SMS）

连接监视 / 连接建立延迟

仅适用于 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0)
对应参数组：

“遥控接口 > 保持连接等待时间”(Telecontrol interface > Keepalive waiting times) 和“模

式”(Mode)

表格 4-113 IF_CONF_TC_Timeouts

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 12 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 12
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

KeepAliveTimeout ‑ ‑ - 预留 -（无法设置）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类型 初始值 说明

SendTimeout UINT   连接监视时间

与通信伙伴之间连接的监视时间（秒）

在“Telecontrol”和“GPRS 直接”模式下相关

RedialTimeout UINT   连接建立延迟

在没能成功建立连接的情况下，下次尝试建立连接前

的等待时间基准值。每经过 3 次尝试后，基准值将

加倍，但 长为 900 s。取值范围：10 到 600 s。
示例：基准值为 20 时将形成以下拨号间隔：3 乘 
20 s、3 乘 40 s、3 乘 80 s 等， 长达 900 s。
如果组态了第二个遥控服务器/路由器，则 CP 将在第 
4 次尝试时试着连接到第二个伙伴。如果第二个伙伴

也无法连接，则在第 7 次时，CP 将两次尝试重新连

接第一个伙伴。

与 SMS 连接不相关

“APN 设置”

组态中的相应参数组：

“移动无线通信设置 > APN 设置”

表格 4-114 IF_CONF_APN

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 4 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 174
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

AccesspointGPRS STRING [98]   APN：移动无线网络提供商提供的 Internet 接入点

AccesspointUser STRING [42]   APN 用户名

AccesspointPasswor
d

STRING [22]   APN 密码

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“CP 标识”

组态中的相应参数组：

“安全 > CP 标识”

表格 4-115 IF_CONF_Login

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 5 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 54
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

ModemName STRING [22]   访问 ID
无法设置该值。

ModemPassword STRING [22]   遥控密码（ 多 20 个字符）

不能通过 SDT 修改 CP 1242‑7 
(6GK7 242‑7KX30‑0XE0) 的密码。

“遥控服务器”(DNS)
组态中的相应参数组：

“伙伴站 > 遥控服务器 > 伙伴连接”(Partner stations > Telecontrol server > Connection to 
partner)
仅当通过可由 DNS 解析的名称对遥控服务器进行寻址时，才能使用此字段。如果使用 IP 地
址对遥控服务器寻址，则使用“IF_CONF_TCS_IP_V4”区域。

如果存在多个遥控服务器，则每个服务器使用这样的一个区域。

表格 4-116 IF_CONF_TCS_Name

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 6 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 266
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

TcsName - - - 预留 -
STRING [254]   可由 DNS 解析的遥控服务器的名称

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类型 初始值 说明

RemotePort UINT   遥控服务器的端口

Rank UINT   服务器的优先级 [1, 2]
1 = 第一个遥控服务器，

2 = 第二个遥控服务器

“遥控服务器“（IP 地址）

仅适用于 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0)
组态中的相应参数组：

“伙伴站 > 遥控服务器 > 伙伴连接”(Partner stations > Telecontrol server > Connection to 
partner)
仅当通过 IP 地址对遥控服务器寻址时才使用此区域。如果使用 DNS 名称对遥控服务器寻址，

则使用“IF_CONF_TCS_Name”区域。

如果存在多个遥控服务器，则每个服务器使用这样的一个区域。

表格 4-117 IF_CONF_TCS_IP_v4

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 7 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 14
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

RemoteAddress IP_V4   遥控服务器的 IP 地址

RemotePort UINT   遥控服务器的端口

Rank UINT   服务器的优先级 [1, 2]
1 = 第一个遥控服务器，

2 = 第二个遥控服务器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“SMSC”
组态中的相应参数组：

“移动无线通信设置 > 移动无线设置”

表格 4-118 IF_CONF_SMS_Provider

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 10 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 28
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

SMSProvider STRING [20]   GSM 网络供应商 SMS 中心 (SMSC) 的节点编号，您

已就此工作站与该供应商签订了服务合同。

“PIN”
组态中的相应参数组：

“移动无线通信设置 > 移动无线设置”

表格 4-119 IF_CONF_PIN

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 11 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 16
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

Pin STRING [8]   插入到 SIM 卡槽中的 SIM 卡的 PIN
如果已正确组态 PIN，则该参数不相关。如果未正确

组态 PIN，则可以输入正确的 PIN。

“授权的电话号码”(Authorized phone numbers)
组态中的相应参数组：

“安全 > 授权电话号码”

表格 4-120 IF_CONF_WakeupList

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 13 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 246

指令
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参数 数据类型 初始值 说明

Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

WakeupPhone 
[1...10]

ARRAY 
[1...10] of 
STRING [22]

  授权可进行唤醒的电话号码用户

呼叫号码末尾的星号 (*) 用作直拨号码的占位符。

“首选移动无线网络”

组态中的相应参数组：

“移动无线通信设置 > 首选网络列表”

要求：

必须按照以下说明在 CP 的组态中设置要使用的移动无线网络：

“移动无线通信设置 > 首选网络列表”：

“首选移动无线网络”=“合同网络和备选网络”

表格 4-121 IF_CONF_PrefProvider

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 14 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 46
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

Provider [1...5] ARRAY 
[1...5] of 
STRING [6]

  参数“合同网络和首选网络”

除合同网络之外，CP 拨号连入的第 1 到第 5 个首选

移动无线网络。第 1 个优先级 高，第 5 个优先级

低。

输入网络供应商的 Public Land Mobile Network 
(PLMN)，它由 Mobile Country Code (MCC) 和 
Mobile Network Code (MNC) 构成。

示例（Siemens AG 的测试网络）：26276

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“DNS 组态”

仅适用于 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0)

表格 4-122 IF_CONF_DNS

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 16 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 14
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

DNS_IP [1] IP_V4   第 1 个域名系统服务器的 IP 地址

DNS_IP [2] IP_V4   第 2 个域名系统服务器的 IP 地址

“时钟同步”

仅适用于 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0)

表格 4-123 IF_CONF_NTP

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 17 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 24
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

NTP_IP [1] ARRAY 
[1...4] of 
IP_V4

  NTP 服务器 1 的 IP 地址

... ...   （NTP 服务器 2...3 的 IP 地址）

NTP_IP [4] ARRAY 
[1...4] of 
IP_V4

  NTP 服务器 4 的 IP 地址

激活/取消激活 TeleService 用户

仅适用于 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0)

指令
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用于激活或禁用 TeleService 用户的 SDT 已在 CP 的 STEP 7 项目中组态。在 STEP 7 中，可以在

“TeleService 设置 > TeleService 用户管理”(TeleService settings > TeleService user 
management) 参数区中找到相应数据。

表格 4-124 IF_CONF_GPRS_UserList

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 19 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 506
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

GPRS_User [1...10] ARRAY 
[1...10] of 
GPRS_User

  第 1 个到 多第 10 个 TeleService 用户

该数组由 TeleService 用户 ("GPRS_User" [1...n]) 的参数记录组成。

表格 4-125 GPRS_User [n]（TeleService 用户的参数）

参数 数据类型 初始值 说明

UserName [n] STRING [22]   TeleService 用户名

Password [n] STRING [22]   - 该字符串必须为空！

Diag_Allowed [n] BOOL   - 预留 -（无法设置）

Teleserv_Allowed 
[n]

BOOL   激活 TeleService 用户

• 0 = 禁用用户

• 1 = 激活用户

FW_Load_Allowed 
[n]

BOOL   - 预留 -（无法设置）

TeleService 访问（服务器的 DNS 名称）

组态中的相应参数组：

“移动无线通信设置 TeleService 设置”

访问 TeleService 服务器（交换站）的数据。如果存在多个 TeleService 服务器，则每个服务

器均使用这样的一个字段。

指令
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对于 IF_CONF_TS_Name，只能更改在 STEP 7 中组态的 TeleService 服务器，但不能创建新

服务器。如果尝试创建带有块的 TeleService 服务器的组态，则会在 TC_CONFIG 中输出内部

错误 80E0。

表格 4-126 IF_CONF_TS_Name

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 20 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 266
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

ts_name String [254]   可由 DNS 解析的 TeleService 服务器的名称

RemotePort UINT   工程师站的端口

Rank UINT   服务器的优先级 [1] 或 [2]
1 = 服务器 1，2 = 服务器 2

TeleService 访问（服务器的 IP 地址）

TeleService 服务器的 IP 地址自 CP 的固件版本 V2.1 起不再可用。

如果存在多个 TeleService 服务器，则每个服务器均使用这样的一个字段。

表格 4-127 IF_CONF_TS_IF_V4

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 21 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 14
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

RemoteAddress IP_V4   TeleService 服务器的 IP 地址

RemotePort UINT   TeleService 服务器的端口

Rank UINT   服务器的优先级 [1] 或 [2]
1 = 服务器 1，2 = 服务器 2

指令
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S7-300/400-CP (S7-1200, S7-1500)

CP 443-1 OPC UA (S7-1200, S7-1500)

OPC UA 客户端的程序块 (S7-1200, S7-1500)

OPC UA 客户端程序块功能概述

库“SIMATIC NET CP”中为 CP 的 OPC UA 客户端功能提供了下列功能块。在 CPU 上使用这些块。

有些块需要使用特殊的用户自定义 PLC 数据类型 (UDT)，您可以在相关程序块下面找到这些 
UDT。UDT 可作为预置数据类型。为此，在站的“PLC 数据类型”(PLC data types) 条目下，创

建一个新的数据类型，然后在“数据类型”(data type) 框中输入 UDT 的名称，如

“UA_SessionConnectInfo”。之后，所需的参数将在 UDT 的声明表中自动创建。

• UA_Connect
为与 OPC UA 服务器会话建立连接。

– UA_SessionConnectInfo
包含块参数“SessionConnectInfo”的连接信息。

– UA_UserIdentityToken
包含块参数“UserIdentityToken”的用户验证数据。

• UA_NamespaceGetIndex
获取命名空间 URI 的命名空间索引。

• UA_NodeGetHandleList
在连接的服务器上注册节点 ID 并以列表的形式获取节点句柄。

– UA_NodeID
包含识别块参数“NodeID”的目标节点的参数。

• UA_NodeReleaseHandleList
释放服务器上所用列表的节点句柄。

• UA_Disconnect
终止当前与 OPC UA 服务器的会话的连接。

指令
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• UA_ReadList
使用节点句柄列表，从所连服务器的节点中读取数据。

– UA_NodeAdditionalInfo
指定块参数“NodeAddInfos”的数据项属性和索引范围。

– UA_IndexRange
指定块参数“IndexRange”的开始和结束索引。

– UA_AnyPointer
引用存储块参数“Variables”的过程数据的 CPU 存储区。

– UA_TimeStamps
包含块参数“Variables”数据区元素的时间戳。

• UA_WriteList
使用节点句柄列表，将数据写入所连服务器的节点。

– UA_NodeAdditionalInfo
指定块参数“NodeAddInfos”的数据项属性和索引范围。

– UA_IndexRange
指定块参数“IndexRange”的开始和结束索引。

– UA_AnyPointer
引用存储块参数“Variables”的过程数据的 CPU 存储区。

需要的其他系统函数 (SFC)
为使 OPC UA 客户端程序块能够发挥全部功能，需要以下系统函数：

• BLKMOV (SFC20)
• TIME_TCK (SFC64)
要正常运行，UA_Connect 还需要：

• LGC_GADR (SFC49)
• RDSYSST (SFC51)

创建 SFC
打开 CPU 块目录下的组织块，如 OB1，以此创建系统功能。

在打开 OB1 后显示的块目录中，扩展相应块组。

在以下块命令中查找 SFC：
• BLKMOV (SFC20)：“简单指令”(Simple instructions) 组 >“移动”(Move) 文件夹

• TIME_TCK (SFC64)：“扩展指令”(Extended instructions) 组 >“日期和时间”(Day and time) 
文件夹

指令
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• LGC_GADR (SFC 49)：“扩展指令”(Extended instructions) 组 >“寻址”(Addressing) 文件夹

• RDSYSST (SFC 51)：“扩展指令”(Extended instructions) 组 >“诊断”(Diagnostics) 文件夹

将 SFC 拖动到组织块的程序段中并提供 SFC 的参数。

调用程序块及其交互

说明

有关程序块和背景数据块的一般说明

通过“默认访问方法”(Default access method) 创建功能块。在分配的背景数据块中，将“保

持性”(Retentivity) 选项保持禁用状态。

必须循环调用每个程序块直到状态参数“Done”或“Error”变更为 1。
在一个会话内，每次只能调用一个块。在会话中只能逐个处理不同的块。

通过 UA_Connect，您可以建立作为 OPC UA 客户端的 CP 与 UA 服务器之间的连接，并打开

会话。每次与 UA 服务器连接时都必须调用该块。必要时，为与 UA 服务器进行多次连接，可

以通过不同的背景数据块 (IDB) 多次调用该块。例如，您可以通过一个连接执行读取操作，

通过另一连接执行写入操作或者通过多个连接读取或写入不同数据。

对于与多个 UA 服务器的连接，必须通过不同的输入参数多次调用 UA_Connect 块。作为 UA 
客户端，CP 多可以与 5 个 UA 服务器建立连接。

要查询 UA 服务器命名空间 URI 的命名空间索引，可在会话中调用 UA_NamespaceGetIndex。
要查询多个命名空间 URI，您可以通过不同输入参数多次调用该块。

要为准备读写服务创建句柄列表，可调用 UA_NodeGetHandleList。通过输入参数“NodeIDs”
中的适当信息，为每个目标节点单独调用块。

接下来，您可以使用块 UA_ReadList 和 UA_WriteList 来读写数据项的数据。在会话中您可以

根据需要反复调用这两个块。

图 4-3 调用客户端程序块及其交互

指令
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如果不再需要连接，则使用块 UA_NodeReleaseHandleList 再次释放服务器上的句柄。这样

会删除服务器上的句柄。

连接将通过 UA_Disconnect 终止，会话结束。

参见

块的时间监视 (页 5677)
UA_Connect (页 5678)
UA_NamespaceGetIndex (页 5680)
UA_NodeGetHandleList (页 5681)
UA_NodeReleaseHandleList (页 5684)
UA_Disconnect (页 5685)
UA_ReadList (页 5687)
UA_WriteList (页 5689)

块的时间监视 (S7-1200, S7-1500)

块的时间响应参数

要控制和监视程序块的时间响应，可使用以下三个参数。

• Timeout
OPC UA 客户端的所有块的输入参数

• SessionTimeout
块 UA_Connect 中的输入参数

• MonitorConnection
块 UA_Connect 中的输入参数

由于这些参数影响 OPC UA 通信的整体运行，这些参数的以下注意事项优先于块的说明。

Timeout
通过该输入参数，您可以监视每个块调用。如果在组态的 大允许时间内不能完成块调用，

则状态参数“错误”(Error) 设置为 1 且中止处理。

指令
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SessionTimeout
通过该输入参数，您可以监视无数据通信的会话的持续时间，无需引用块“UA_Disconnect”来
终止连接。

“SessionTimeout”的 小值是 30 秒。如果超过该值，则终止连接。

如果客户端在较长时间内未使用会话，该参数允许服务器减少资源限制。

然而，充足的时间可以保证会话不会立即终止，例如，在由于网络中断无法立即传送数据时。

对于使用的“UA_Connect”块，“SessionTimeout”的值一般应比“Timeout”的值高。

MonitorConnection
通过该输入参数，可以检查无数据通信的连接的状态。连接监视时间结束后，会发送一个帧

来检查与服务器的连接状态。

为确保在无数据通信以及连接监视时间结束后未使用“SessionTimeout”参数立即终止会话，

建议您为“MonitorConnection”选择一个低于“SessionTimeout”的二分之一的值。

参见

OPC UA 客户端的程序块 (页 5674)

UA_Connect (S7-1200, S7-1500)

功能 (S7-1200, S7-1500)

块的功能

通过 UA_Connect 块，您可以建立作为 OPC UA 客户端的 CP 与 UA 服务器之间的连接，并打

开会话。

作为目标地址，您可以在“ServerEndpointUrl”参数处指定 UA 服务器的 URL。
您可以在数据块中的“SessionConnectInfo”参数处存储连接信息。

UA_Connect 还需要使用系统功能 LGC_GADR (SFC 49) 和 RDSYSST (SFC 51)。

参见

参数 (页 5679)
OPC UA 客户端的程序块 (页 5674)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5678 编程和操作手册, 11/2022



参数 (S7-1200, S7-1500)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-128 块 UA_Connect 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ServerEndpointUrl IN STRING 多 254 个字符 连接伙伴（服务器）的地址 (URL)。只允许

使用 IPv4 地址。

SessionConnectInf
o

IN UDT 请参见“含义” 连接信息，请参见 UASessionConnectInfo 
(页 5694)。

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

ConnectionHdl OUT DWORD 1 .. 5 已建立的连接的唯一标识符

其它块需要将其作为输入参数。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 5701)部分。

注：如果输出错误代码 B000F002，则 
OPC UA 会话尚未建立。重新调用块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5679



UA_NamespaceGetIndex (S7-1200, S7-1500)

功能 (S7-1200, S7-1500)

块的功能

通过 UA_NamespaceGetIndex 块，您可以获取所连的 UA 服务器的命名空间 URI 的命名空间

索引。

参见

参数 (页 5680)
OPC UA 客户端的程序块 (页 5674)

参数 (S7-1200, S7-1500)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-129 块 UA_NamespaceGetIndex 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。只要 
Execute = 1，其它输入参数均不能更改。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

NamespaceUri IN STRING 多 254 个字符 指定目标服务器的地址（命名空间 URI）
带有 CP 443‑1 OPC UA 的 S7‑400 中的 CPU 
符号的命名空间示例：

http://www.siemens.com/simatic-classic-
s7-opcua

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

指令
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参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

NamespaceIndex OUT WORD 0 .. 65535 “NamespaceUri”参数指定的命名空间的命

名空间索引的输出。

OPC 基金会保留并指定命名空间索引 0 和 
1。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 5701)部分。

UA_NodeGetHandleList (S7-1200, S7-1500)

功能 (S7-1200, S7-1500)

块的功能

通过 UA_NodeGetHandleList 块，您可以在所连的 UA 服务器上注册 nodeID。
UA 服务器返回句柄。这些句柄由具有“NodeHdls”参数的块输出。您可以通过块“UA_ReadList”
和“UA_WriteList”在其输入参数“NodeHdls”处访问节点句柄的数据项。

您必须了解在“NodeIDs”输入参数中指定的目标服务器的 nodeID。您可以将它们保存在 UDT
“UANodeID”中。

输入参数“NodeIDCount”处目标节点的数量始终是 1，所以您需要为每个 nodeID 单独调用该

块。

指令
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参见

参数 (页 5682)
OPC UA 客户端的程序块 (页 5674)

参数 (S7-1200, S7-1500)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-130 块 UA_NodeGetHandleList 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

NodeIDCount IN WORD 1 “NodeIDs”的数据区中的元素数量该数量必

须为 1。
NodeIDs IN ARRAY of 

UDT
请参见“含义” 服务器的目标节点的参数结构。

NodeID 的数量 (1) 必须与输出参数

“NodeHdls”处的数量相同。

有关 UDT 结构的信息，请参见 UANodeID 
(页 5697)部分。

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。
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参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

NodeHdls OUT ARRAY of 
DWORD

0 .. 
4 294 967 295

服务器分配的作为客户端查询的回复的句柄

的数组。该句柄用于对服务器上的数据项进

行唯一标识。

在通过调用 UA_NodeReleaseHandleList 块
将句柄释放之前，句柄保持有效，释放后即

变为无效。

会话终止时，CP 会取消该会话的所有已注

册节点句柄。

该参数用于“UA_ReadList”和“UA_WriteList”
块的输入参数“NodeHdls”。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 5701)部分。

NodeErrorIDs OUT ARRAY of 
DWORD

请参见“含义” 包含块“NodeIDs”数据区所有元素的错误编

号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 5701)部分。

指令
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UA_NodeReleaseHandleList (S7-1200, S7-1500)

功能 (S7-1200, S7-1500)

块的功能

通过 UA_NodeReleaseHandleList 块，您可以在所连的 UA 服务器上释放当前会话的节点句

柄。这会删除列表。

输入参数“NodeHdls”引用写入了“UA_NodeGetHandleList”块的输出参数“NodeHdls”的句柄的

数据块。

输入参数“NodeHdlCount”处的句柄的数量始终是 1，所以您需要为每个句柄单独调用该块。

参见

参数 (页 5684)
OPC UA 客户端的程序块 (页 5674)

参数 (S7-1200, S7-1500)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-131 块 UA_NodeReleaseHandleList 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义/说明

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

NodeHdlCount IN WORD 1 “NodeHdls”的数据区中的元素数量该数量

必须为 1。
NodeHdls IN ARRAY of 

DWORD
0 .. 
4 294 967 295

要取消的句柄的 ID 数组。

如果成功执行该块，该句柄将在服务器上取

消，因此编程无效。

指令
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参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义/说明

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 5701)部分。

NodeErrorIDs OUT ARRAY of 
DWORD

请参见“含义” 包含“NodeHdls”数据区所有元素的错误代

码。

UA_Disconnect (S7-1200, S7-1500)

功能 (S7-1200, S7-1500)

块的功能

通过 UA_Disconnect 块，您可以终止作为 OPC UA 客户端的 CP 与 UA 服务器之间的现有连接。

这将结束现有会话。

参见

OPC UA 客户端的程序块 (页 5674)

指令
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参数 (S7-1200, S7-1500)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-132 块 UA_Disconnect 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 5701)部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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UA_ReadList (S7-1200, S7-1500)

功能 (S7-1200, S7-1500)

块的功能

通过 UA_ReadList 块，您可以从所连接的 UA 服务器中读取数据。

您可以对输入参数“NodeAddInfos”引用的 UDT“UANodeAdditionalInfo”中要读取的属性进行

编程。

从“UA_NodeGetHandleList”块的输出参数“NodeHdls”的数组中读取输入参数“NodeHdls”处所

需的句柄。

输入参数“NodeIDCount”处 nodeID 的数量始终是 1，所以您需要为每个目标节点单独调用该

块。

参见

参数 (页 5687)
OPC UA 客户端的程序块 (页 5674)

参数 (S7-1200, S7-1500)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-133 块 UA_ReadList 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

NodeHdlCount IN WORD 1 要读取的目标区域的元素数该数量必须为 
1。

NodeHdls IN ARRAY of 
DWORD

1 OPC UA 服务器的目标节点（数据项）的节

点数组。从“UA_NodeGetHandleList”块的

输出参数“NodeHdls”的数组中读取句柄。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

NodeAddInfos IN ARRAY of 
UDT

请参见“含义” 指定要读取的数据项的属性和索引范围。有

关 UDT 结构的信息，请参

见 UANodeAdditionalInfo (页 5698) 部分。

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

Variables IN_OUT UDT 请参见“含义” 指向要读取的数据。有关 UDT 结构的信

息，请参见 UAAnyPointer (页 5699) 部分。

有关支持的过程数据的数据类型，请参见数

据类型 (页 5691)部分。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“ErrorID”参数。

ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 5701)部分。

NodeErrorIDs OUT ARRAY of 
DWORD

请参见“含义” 包含块“Variables”数据区所有元素的错误编

号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 5701)部分。

TimeStamps OUT UDT 请参见“含义” 包含块“Variables”数据区所有元素的时间

戳。有关 UDT 结构的信息，请参

见 UATimeStamp (页 5699) 部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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UA_WriteList (S7-1200, S7-1500)

功能 (S7-1200, S7-1500)

块的功能

通过 UA_WriteList 块，您可以将数据写入所连接的 UA 服务器。

您可以对输入参数“NodeAddInfos”引用的 UDT“UANodeAdditionalInfo”中要写入的属性进行

编程。

从“UA_NodeGetHandleList”块的输出参数“NodeHdls”的数组中读取输入参数“NodeHdls”处所

需的句柄。

输入参数“NodeIDCount”处 nodeID 的数量始终是 1，所以您需要为每个目标节点单独调用该

块。

参见

参数 (页 5689)
OPC UA 客户端的程序块 (页 5674)

参数 (S7-1200, S7-1500)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-134 块 UA_WriteList 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

NodeHdlCount IN WORD 1 要写入的目标区域的元素数该数量必须为 
1。

NodeHdls IN ARRAY of 
DWORD

1 OPC UA 服务器的目标节点（数据项）的节

点数组。从“UA_NodeGetHandleList”块的

输出参数“NodeHdls”的数组中读取句柄。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

NodeAddInfos IN ARRAY of 
UDT

请参见“含义” 指定要写入的数据项的属性和索引范围。有

关 UDT 结构的信息，请参

见 UANodeAdditionalInfo (页 5698) 部分。

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

Variables IN_OUT UDT 请参见“含义” 指向要写入的数据。有关 UDT 结构的信

息，请参见 UAAnyPointer (页 5699) 部分。

有关支持的过程数据的数据类型，请参见数

据类型 (页 5691)部分。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 5701)部分。

NodeErrorIDs OUT ARRAY of 
DWORD

请参见“含义” 包含块“Variables”数据区所有元素的错误编

号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 5701)部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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数据类型 (S7-1200, S7-1500)

数据类型和存储区

CP 443‑1 OPC UA 支持以下列出的过程数据的数据类型。

CPU 上相应的符号允许在下面列出的操作数区域中使用。存储区的缩写形式如下。括号中的

缩写形式取决于助记符设置（德语/英语）。

• I = 过程输入映像  (E/I)
• Q = 过程输出映像  (A/Q)
• PI = I/O 区域输入  (PE/PI)
• PQ = I/O 区域输出  (PA/PQ)
• M = 存储器位

• DB = 数据块/系统数据块/实例数据块

只有 OPC UA 服务器支持 I/O 区域。

表格 4-135 数据类型

大小 
[位]，类

型

区域 数据类型 注释 CPU 的操作数

区域SIMATIC S
7

IEC 
61131‑3

OPC UA

1 0 .. 255 BOOL BOOL Boolean 0 = false
1 .. 255 = true

I、Q、PI、
PQ、M、DB

编号

8, UInt8 0 .. 255 BYTE BYTE, 
USINT

Byte   I、Q、PI、
PQ、M、DB

8, UInt8 0 .. 255 CHAR CHAR Byte ASCII 字符 32 .. 255 I、Q、PI、
PQ、M、DB

16, 
UInt16

0 .. 65535 WORD WORD, 
UINT

UInt16   I、Q、PI、
PQ、M、DB

16, Int16 -32768 .. 32767 INT INT Int16   I、Q、PI、
PQ、M、DB

32, 
UInt32

0 .. 4294967295 DWORD DWORD, 
UDINT

UInt32   I、Q、PI、
PQ、M、DB

32, Int32 2147483648 .. 
2147483647

DINT DINT Int32   I、Q、PI、
PQ、M、DB

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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大小 
[位]，类

型

区域 数据类型 注释 CPU 的操作数

区域SIMATIC S
7

IEC 
61131‑3

OPC UA

32, Float ±1.175 
495e-38 .. 
3.402823e+38

REAL REAL Float   DB

时间和日期

16, 
UInt16

0 .. 999 S5TIME TIME UInt16 SIMATIC 时间

有关编码的信息，请参

见 STEP 7 在线帮助。

DB

16, 
UInt16

D#1990‑1‑1 .. 
D#2168‑12‑31
(0 .. 65378)

DATE DATE UInt16 IEC 日期 [d] DB

32, 
UInt32

TOD#0:0:0.0 .. 
TOD#23:59:59.9
99
(0 .. 86399999)

TIME_OF_
    DAY 
(TOD)

TIME_OF_
    DAY

UInt32 时钟 [ms] DB

32, 
UInt32

-24D_20H_31M
_
    23S_648MS .. 
T#24D_20H_31
M_
    23S_647MS
(-2147483648 .. 
2147483647)

TIME TIME UInt32 IEC 时间 [ms] DB

复杂数据类型

64 1990‑1‑1-0:0:0.
0 .. 
2089‑12‑31-23:
59:59.999

DATE_AND
_
    TIME

DT DATE_
    AND_TIM
E

UInt32+ 
UInt32

日期和时间

有关编码的信息，请参

见 STEP 7 在线帮助。

DB

254 * 8   STRING * STRING String 大 254 字节用户数据 DB
    ARRAY *     基本或复杂数据类型的

多维字段

DB

    UDT *     特定参数组的用户定义

数据类型

DB

* 有关编码的信息，请参见以下部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关此数据类型编码的一般说明，请参见 STEP 7 在线帮助。

复杂数据类型的特性

通过 CP 的 OPC UA 功能使用复杂数据类型时，下面说明的特殊编码规则适用。

STRING
每个字符串 多可包含 254 个字符。

允许使用 32 (0x20) .. 255 (0xFF) 范围内的 ASCII 字符。

其中，不允许使用以下字符： 127 (0x7F), 129 (0x81), 141 (0x8D), 143 (0x8F), 144 (0x90), 
157 (0x9D)

OPC UA 服务器的特性

在 CP 的 OPC UA 服务器中以 UTF-8 格式对字符进行了编码。

OPC UA 客户端的特性

对于“UAAnyPointer”引用的数据类型 STRING 的过程数据，指定数据类型“2”(BYTE)。
因为 UAAnyPointer 中的重复因子总是选择 大值 256 (0x100)：用户数据 254 + 标头 2。

ARRAY
OPC UA 客户端的特性

客户端程序块仅支持传送存储区“DB”中的一维数组。

客户端程序块不支持传送数据类型“ARRAY of BOOL”。
对于 ARRAY of STRING，由于每个字符串元素的尺寸均存在限制，因此必须指定“n”次 大长

度 (256)，其中的“n”是指数组中字符串的数量。

OPC UA 服务器的特性

所有情况下都可以读取“ARRAY of BOOL”数据类型。

但要写入“ARRAY of BOOL”数据类型，则只有当其长度是 8 的整数倍时才可行。

UDT
有关 OPC UA 客户端功能的程序块所需的 UDT 的结构，请参见“CP 443-1 OPC UA 的 UDT 
(页 5694)”部分。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数类型

仅 CP 上 OPC UA 服务器支持参数类型“TIMER”和“COUNTER”。

CP 443-1 OPC UA 的 UDT (S7-1200, S7-1500)

UASessionConnectInfo (S7-1200, S7-1500)

UASessionConnectInfo
下表列出了 UA_Connect 块的参数“SessionConnectInfo”的连接信息的意义。

表格 4-136 UDT UASessionConnectInfo 的参数

参数 S7 数据类型 取值范围 含义

SessionName STRING 0 ..254 个字

符

会话的名称

如果该字符串为空，则系统将输入以下内

容作为会话名称：

“<连接>+<“ConnectionHdl”的十进制值>”
ApplicationNam
e

STRING 0 ..254 个字

符

该参数给出 STEP 7 在 HW Config 中组态的 
CP（OPC UA 客户端）的应用的名称。

SecurityMsgMo
de

WORD 0 .. 3 security 过程

• 0 = 佳步骤

• 1 = 无 security 过程

• 2 = 身份验证

• 3 = 身份验证和加密

SecurityPolicy WORD 0 .. 4 Security 配置文件

• 0 = 佳 security 配置文件

• 1 = 无 security 配置文件

• 2 = Basic128Rsa15
• 3 = Basic256
• 4 = Basic256Sha256

CertificateStore STRING 0 ..254 个字

符

CP（OPC UA 客户端）的证书存储库

STEP 7 输入该参数。

ClientCertificate
Name

STRING 0 ..254 个字

符

客户端证书名称

STEP 7 输入该参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 S7 数据类型 取值范围 含义

ServerUri STRING 0 ..254 个字

符

也存储于服务器证书中的服务器地址 
(URI)。
对于无 security 过程的会话，该参数可能

留空。

示例：

urn:<ApplicationName>:GUID
CheckServerCer
tificate

BOOL 0, 1 通过存储于客户端 CP 证书存储库中的服务

器证书，对服务器发送的证书进行的比较

（检查）：

• 0 = 不检查

• 1 = 检查

请注意

该参数的设置会被组态中的安全设置覆盖。

如果您启用了检查 (1)，但是在 CP 的组态

中禁用了安全功能，则连接建立中止，并

伴随错误消息。

建议：保留参数默认设置 (0)，因为 CP 的
组态启用了安全功能。

TransportProfile WORD 1 1 = UATP_UATcp
根据 PLCopen 规范，仅支持该传输配置文

件。

UserIdentityTok
en

UDT 请参见“含

义”

用户验证数据，请参

见 UAUserIdentityToken (页 5696)。
VendorSpecificP
arameter

WORD 请参见“含

义”

CP 443-1 OPC UA 的逻辑地址条目您会在 
STEP 7 中 CP 的属性对话框中找到它作为

“地址”(Addresses) 选项卡中的输入地址。

SessionTimeout TIME 30000 .. 
86 400 000

没有数据通信时，会话保持建立状态的

长时间（毫秒）。

如果超过该值，则中止会话（连接）。在

这种情况下，需要通过调用 UA_Connect 
重新建立连接。

如果您的程序值超出值（30 秒 ... 1 天）的

允许范围，则使用值 1200000（20 分
钟）。

指令
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参数 S7 数据类型 取值范围 含义

MonitorConnect
ion

TIME 5000 .. 
86 400 000

连接监视时间（毫秒）

客户端通过发送一个帧检查与服务器的连

接之前的无数据通信时间。

默认设置：15000（15 秒）

LocaleIDs ARRAY[1..5] 
of String[6]

示例：

en‑US, 
de‑DE, 
zh‑CHS ...

可选语言和区域标识符，符合 RFC 3066。
0 = 无或未知 LocaleID。

UAUserIdentityToken (S7-1200, S7-1500)

UAUserIdentityToken
下表列出了提供 UDT“UASessionConnectInfo”的 UserIdentityToken 参数的用户验证数据的意

义。

表格 4-137 UDT UAUserIdentityToken 的参数

参数 S7 数据类型 取值范围 含义

UserIdentity
TokenType

WORD 0, 1 0 = 无验证

1 = 验证

当通信伙伴（服务器）要求以用户名和密

码进行验证时，根据服务器要求将参数设

置为 1 并设置以下两项内容。

TokenParam1 STRING 1 ..254 个字

符

用户名

TokenParam2 STRING 1 ..254 个字

符

密码

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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UANodeID (S7-1200, S7-1500)

UANodeID
下表列出了 UANodeID 的参数的含义，可用于识别 OPC UA 服务器上的目标节点。UANodeID 
提供 UA_NodeGetHandleList 块的参数“NodeIDs”。

表格 4-138 UDT UANodeID 的参数

参数 S7 数据类

型

取值范围 含义

NamespaceInde
x

WORD 0 .. 65535 服务器的命名空间索引

Identifier STRING 多 254 在命名空间索引中指定 nodeID。
IdentifierType WORD 1 .. 2 指定 node ID 的格式和应用范围（通常为服务

器）支持的类型：

• 1： UAIdentifierType_String
字符串标识符区分大小写字母。

• 2： UAIdentifierType_Numeric
数字标识符

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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UANodeAdditionalInfo (S7-1200, S7-1500)

UANodeAdditionalInfo
为块参数“NodeAddInfos”指定数据项和索引范围的属性。

表格 4-139 UDT UANodeAdditionalInfo 的参数

参数 S7 数据类型 取值范围 含义

AttributeID WORD 13 数据项属性中仅支持数据项的值的属性 
13 (UAAI_Value)。

IndexRangeCou
nt

WORD 0 .. 1 索引范围编号

具有基本数据类型的值不重要。

以下内容适用于数据项的数据类型 
ARRAY：
• 0：单个索引，读/写整个数组

• 1：通过“IndexRange”定义的数组的

子段。

IndexRange UDT 请参见“含义” 参数 IndexRangeCount 的数组区域。有

关 UDT 结构的信息，请参

见 UAIndexRange (页 5698) 部分。

UAIndexRange (S7-1200, S7-1500)

UAIndexRange
为 UDT“UANodeAdditionalInfo”的参数“IndexRange”指定开始和结束索引。

表格 4-140 UDT UAIndexRange 的参数

参数 数据类型 取值范围 含义

StartIndex WORD 0 .. 65535 从该索引开始读取。

EndIndex WORD 0 .. 65535 从该索引结束读取。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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规则：

如果使用 IndexRangeCount = 1，则以下规则适用于编程该索引范围：

• 必须重新分配 StartinIndex 和 EndIndex。
• 要访问多个元素，StartIndex 必须低于 EndIndex。

否则，会导致编号为 80360000 的错误。

• 如果要读取数组的单个元素，请为 StartIndex 和 EndIndex 输入相同的值。

• 要访问数组的所有元素，则必须根据该数组的元素总数分配 StartIndex 和 EndIndex。
如果指定的值超过数组的大小，则会导致编号为 80370000 的错误。

通过数组分配“StartIndex”和“EndIndex”的示例。

从含有 10 个元素大小的数组（编号 1 ..10），需要读取元素 3 到 5。将两个索引编程如下：

• StartIndex = 2 （元素编号 3）
• EndIndex = 4 （元素编号 5）

UATimeStamp (S7-1200, S7-1500)

UATimeStamp
UDT 包含数据区元素的时间戳（单位：毫秒）。UATimeStamp 提供块“UA_ReadList”的参数

“TimeStamps”。

表格 4-141 UDT UATimeStamp 的参数

参数 S7 数据类型 取值范围 含义

TimestampL WORD 参见下文 低有效字（位 0..15）
TimestampH WORD 参见下文 低有效字（位 16..31）

全部双字的取值范围：

TOD#0:0:0.0 .. TOD#23:59:59.999 (0 .. 86 399 999 毫秒)

UAAnyPointer (S7-1200, S7-1500)

UAAnyPointer
UDT“UAAnyPointer”被程序块的“Variables”参数引用。

指令
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UDT 指向 CPU 中的过程数据存储区。为此，操作数区域“输入”(inputs) 或“输出”(outputs) 
中的过程数据必须复制到数据块中。

将 UDT 存储到数据块中。

表格 4-142 UDT UAAnyPointer 的参数

参数 S7 数据类型 取值范围 含义

SyntaxID WORD 10 语法 ID 的值始终是 10。
DataType WORD 请参见“含义” 目标节点的数据类型。关于值的范围，

请参见下方的“数据类型的编码”表。

RepetitionFacto
r

WORD 0 .. 65535 重复因子

有关更多信息，请参见 STEP 7 在线帮助。

DB_Number WORD 0 .. 65535 数据库的编号 (DB)
如果指定了 DB，则在“MemArea”下输

入  b#16#84
MemArea WORD 请参见“含义” 存储区

如果指定了存储区，则在“DB_Number”
中输入 0。
关于存储区的值的范围，请参见下方的

“存储区的编码”表。

ByteOffset WORD 取决于存储区，

请参见“含义”

指定存储区中的字节偏移量，将从此偏

移量开始访问数据。

BitOffset WORD 0 .. 7 指定存储区中的位偏移量

数据类型

以下表格介绍了 UDT UAAnyPointer 的“DataType”参数中的数据类型的编码。

表格 4-143 数据类型的编码

十六进制编码 S7 数据类型 说明

b#16#01 BOOL 位

b#16#02 BYTE 字节（8 位）

b#16#03 CHAR 字符（8 位）

b#16#04 WORD 字（16 位）

b#16#05 INT 整数（16 位）

b#16#06 DWORD 字（32 位）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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十六进制编码 S7 数据类型 说明

b#16#07 DINT 整数（32 位）

b#16#08 REAL 浮点数（32 位）

b#16#09 DATE 日期 (Date)
b#16#0A TIME_OF_DAY 

(TOD)
时钟

b#16#0B TIME 时间

b#16#0C S5TIME 数据类型 S5TIME
b#16#0E DATE_AND_TIME 

(DT)
日期和时间（64 位）

b#16#02 * STRING 字符串

* 字符串使用低级数据类型 BYTE。请参见数据类型 (页 5691)部分中的特性。

存储区

以下表格介绍了 UDT UAAnyPointer 的“MemArea”参数中的存储区的编码。

表格 4-144 存储区的编码

十六进制编码 区域 说明

b#16#80 P I/O 的存储区

b#16#81 E 输入的存储区

b#16#82 A 输出的存储区

b#16#83 M 位存储器的存储区

b#16#84 DB 数据块

错误编号 (S7-1200, S7-1500)

输出参数的评估

每次调用相应的块时，都会更新 OPC UA 客户端程序块的输出参数 Done (BOOL)、Error 
(BOOL) 和 ErrorID (DWORD)。评估用户程序中的输出参数的状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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示例：

被调用后，程序块 UA_Connect 在三个输出参数处返回以下值。

• Done = 1
• Error = 0
• ErrorID = 00000000
含义：作业已成功完成。

ErrorID 的错误编号（十六进制）的含义

表格 4-145 ErrorID 与 Done 与 Error 一起使用时的含义

Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

1 0 00000000   块的评估已成功完成。

CP 特定的错误编号

0 1 B0006001   丢失程序块调用的上升沿

0 1 B0007001   超时

0 1 B0008004   无效的 NodeIDCount
0 1 B0008086   无效的节点句柄

0 1 B0008087   已达到 大用连接数 (5)。
0 1 B0008090   错误的逻辑地址。连接建立中止。

0 1 B0008093   逻辑地址无法处理。正在使用不允许的模块。

0 1 B00080A1   未为该连接设置节点句柄。

0 1 B00080C3   CPU 的连接资源暂时用完。

0 1 B0009085   已超出 OPC UA 客户端的数据项的 大存储空间

（64000  字节）。

0 1 B000800A   组态中未启用 OPC 客户端。

0 1 B0008723   读／写作业引用的数据区域在 DB 中不存在。

0 1 B000F001   一个周期内调用了两个函数块。

0 1 B000F002   OPC UA 会话尚未建立连接。重新调用 UA_Connect 块。

0 1 B000F003   通信错误

0 1 B000F004   UDT“UAAnyPointer”中“SyntaxID”参数的值无效。

0 1 B000F005   UAAnyPointer 中的数据类型无效

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 B000F006   UDT“UAAnyPointer”中“RepetitionFactor”参数的值无

效。

0 1 B000F007   UAAnyPointer 的操作数区域无效

0 1 B000F010   读或写作业中的操作数区域无效：不支持输入数组、输

出数组、存储器位数组、本地数据数组和前导块的本地

数据数组。

0 1 B000F011   位偏移量必须为零。

0 1 B0010001   UA_Connect 中的数据包错误

0 1 B0010002   服务器端点的 URL 无效

0 1 B0010003   Timeout 的值无效 
0 1 B0010004   SessionTimeout 的值无效 
0 1 B0010005   MonitorConnection 的值无效 
0 1 B0010006   无效的传输配置文件

0 1 B0010007   无效的服务器 URL
0 1 B0010008   无效的 Security 程序

0 1 B0010009   无效的 Security 配置文件

0 1 B001000A   UserIdentityToken 的值无效 
0 1 B001000B   无效的应用程序名称

0 1 B0010101   服务器端点 URL 的格式无效。必须以“opc.tcp://”开头。

0 1 B0010102   不支持服务器端点 URL 的路径。

0 1 B0010103   客户端不能连接到自己的 CP 的服务器。

0 1 B0010104   无效的端口

0 1 B0010105   无效的地址。不支持 DNS。
0 1 B0020001   UA_NameSpaceGetIndex 中的数据包错误

0 1 B0030001   UA_NodeGetHandleList 中的数据包错误

0 1 B0030002   无效的 NodeID Identifier 
0 1 B0030003   超出数据项的 大数量 (64000)
0 1 B0030004   不支持变量的“ValueRank”属性。支持 ValueRank 值 1

（一维数组）和 ‑1（标量）。

0 1 B0040001   UA_NodeReleaseHandleList 中的数据包错误

0 1 B0050001   UA_Disconnect 中的数据包错误

指令
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 B0050002   不存在连接，因此无法调用 UA_Disconnect。
0 1 B0060001   UA_ReadList 中的数据包错误

0 1 B0060002   要读取的数据长度超出 大值 64000。
0 1 B0060003   IndexRangeCount 的范围无效

0 1 B0060004   IndexRange 无效。StartIndex 不得高于 EndIndex，且 
EndIndex 不得高于数组长度。

0 1 B0060005   无效的 AttributeID 
0 1 B0060006   读取数据区域过小。

更正 UDT“UAIndexRange”中的数据。

0 1 B0060007   无效的字符串长度。该值（用户数据）必须为 254。
0 1 B0060008   节点的值无效。无法读取 S7 变量中的值。

0 1 B0060010   读或写作业中的操作数区域无效：不支持输入数组、输

出数组、存储器位数组、本地数据数组和前导块的本地

数据数组。

0 1 B0070001   UA_WriteList 中的数据包错误

0 1 B0070002   要写入的数据长度超出 大值。

0 1 B0070003   IndexRangeCount 的范围无效

0 1 B0070004   IndexRange 无效。StartIndex 不得高于 EndIndex，且 
EndIndex 不得高于数组长度。

0 1 B0070005   无效的 AttributeID 
0 1 B0070006   数据区超出允许的区域。

0 1 B0070009   字符串中的字符无效

符合 IEC 61131‑3 要求的 OPC UA 的错误编号

0 1 002D0000 GoodSubscription
Transferred

The subscription was transferred to another session.

0 1 002E0000 GoodCompletes
Asynchronously

The processing will complete asynchronously.

0 1 002F0000 GoodOverload Sampling has slowed down due to resource 
limitations.

0 1 00300000 GoodClamped The value written was accepted but was clamped.
0 1 00960000 GoodLocalOverride The value has been overridden.

指令
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 00A20000 GoodEntryInserted The data or event was successfully inserted into the 
historical database.

0 1 00A30000 GoodEntryReplaced The data or event field was successfully replaced in the 
historical database.

0 1 00A50000 GoodNoData No data exists for the requested time range or event 
filter.

0 1 00A60000 GoodMoreData The data or event field was successfully replaced in the 
historical database.

0 1 00A70000 GoodCommunicationEve
nt

The communication layer has raised an event.

0 1 00A80000 GoodShutdownEvent The system is shutting down.
0 1 00A90000 GoodCallAgain The operation is not finished and needs to be called 

again.
0 1 00AA0000 GoodNonCriticalTimeout A non-critical timeout occurred.
0 1 00BA0000 GoodResultsMayBe

Incomplete
The server should have followed a reference to a node 
in a remote server but did not. The result set may be 
incomplete.

0 1 406C0000 UncertainReferenceOutO
f
Server

One of the references to follow in the relative path 
references to a node in the address space in another 
server.

0 1 408F0000 UncertainNoCommunica
tion
LastUsableValue

Communication to the data source has failed. The 
variable value is the last value that had a good quality.

0 1 40900000 UncertainLastUsableValu
e

Whatever was updating this value has stopped doing 
so.

0 1 40910000 UncertainSubstituteValu
e

The value is an operational value that was manually 
overwritten.

0 1 40920000 UncertainInitialValue The value is an initial value for a variable that normally 
receives its value from another variable.

0 1 40930000 UncertainSensorNotAccu
rate

The value is at one of the sensor limits.

0 1 40940000 UncertainEngineeringUni
ts
Exceeded

The value is outside of the range of values defined for 
this parameter.

指令
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 40950000 UncertainSubNormal The value is derived from multiple sources and has less 
than the required number of Good sources.

0 1 40A40000 UncertainDataSubNorma
l

The value is derived from multiple values and has less 
than the required number of Good values.

0 1 40BC0000 UncertainReferenceNot
Deleted

The server was not able to delete all target references.

0 1 40C00000 UncertainNotAllNodes
Available

The list of references may not be complete because the 
underlying system is not available.

0 1 80010000 BadUnexpectedError An unexpected error occurred
0 1 80020000 BadInternalError An internal error occurred as a result of a programming 

or configuration error.
0 1 80030000 BadOutOfMemory Not enough memory to complete the operation.
0 1 80040000 BadResourceUnavailable An operating system resource is not available
0 1 80050000 BadCommunicationError A low level communication error occurred.
0 1 80060000 BadEncodingError Encoding halted because of invalid data in the objects 

being serialized.
0 1 80070000 BadDecodingError Decoding halted because of invalid data in the stream.
0 1 80080000 BadEncodingLimits‐

Exceeded
The message encoding/decoding limits imposed by 
the stack have been exceeded.

0 1 80B80000 BadRequestTooLarge The resources (memory) of the CPU are temporarily 
occupied

0 1 80B90000 BadResponseTooLarge The response message size exceeds limits set by the 
client.

0 1 80B90000 BadUnknownResponse An unrecognized response was received from the 
server.

0 1 800A0000 BadTimeout The operation timed out.
0 1 800B0000 BadServiceUnsupported The server does not support the requested service.
0 1 800C0000 BadShutdown The operation was cancelled because the application 

is shutting down.
0 1 800D0000 BadServerNotConnected The operation could not complete because the client is 

not connected to the server.
0 1 800E0000 BadServerHalted The server has stopped and cannot process any 

requests.

指令
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e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 800F0000 BadNothingToDo There was nothing to do because the client passed a 
list of operations with no elements.

0 1 80100000 BadTooManyOperations The request could not be processed because it 
specified too many operations.

0 1 80110000 BadDataTypeIdUnknown The extension object cannot be (de)serialized because 
the data type id is not recognized.

0 1 80120000 BadCertificateInvalid The certificate provided as a parameter is not valid.
0 1 80130000 BadSecurityChecksFailed The certificate provided as a parameter is not valid.
0 1 80140000 BadCertificateTimeInvalid The Certificate has expired or is not yet valid.
0 1 80150000 BadCertificateIssuer

TimeInvalid
An Issuer Certificate has expired or is not yet valid.

0 1 80160000 BadCertificateHost
NameInvalid

The HostName used to connect to a Server does not 
match a HostName in the Certificate.

0 1 80170000 BadCertificateUriInvalid The URI specified in the Application Description does 
not match the URI in the Certificate.

0 1 80180000 BadCertificateUseNotAllo
wed

The Certificate may not be used for the requested 
operation.

0 1 80190000 BadCertificateIssuerUse
NotAllowed

The Issuer Certificate may not be used for the 
requested operation.

0 1 801A0000 BadCertificateUntrusted The Certificate is not trusted.
0 1 801B0000 BadCertificateRevocation

Unknown
It was not possible to determine if the Certificate has 
been revoked.

0 1 801C0000 BadCertificateIssuer
RevocationUnknown

It was not possible to determine if the Issuer
Certificate has been revoked.

0 1 801D0000 BadCertificateRevoked The Certificate has been revoked.
0 1 801E0000 BadCertificateIssuerRevo

ked
The Issuer Certificate has been revoked.

0 1 801F0000 BadUserAccessDenied User does not have permission to perform the 
requested operation.

0 1 80200000 BadIdentityTokenInvalid The user identity token is not valid.
0 1 80210000 BadIdentityTokenRejecte

d
The user identity token is valid but the server has 
rejected it.

指令
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e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 80220000 BadSecureChannelIdInval
id

The specified secure channel is no longer valid.

0 1 80230000 BadInvalidTimestamp The timestamp is outside the range allowed by the 
server.

0 1 80240000 BadNonceInvalid The nonce does appear to be not a random value or it 
is not the correct length.

0 1 80250000 BadSessionIdInvalid The session id is not valid.
0 1 80260000 BadSessionClosed The session was closed by the client.
0 1 80270000 BadSessionNotActivated The session cannot be used because ActivateSession 

has not been called.
0 1 80280000 BadSubscriptionIdInvalid The subscription id is not valid.
0 1 802A0000 BadRequestHeaderInvali

d
The header for the request is missing or invalid.

0 1 802B0000 BadTimestampsTo
ReturnInvalid

The timestamps to return parameter is invalid.

0 1 802C0000 BadRequestCancelled
ByClient

The request was cancelled by the client.

0 1 80310000 BadNoCommunication Communication with the data source is defined, but 
not established, and there is no last known value 
available.

0 1 80320000 BadWaitingForInitialData Waiting for the server to obtain values from the 
underlying data source.

0 1 80330000 BadNodeIdInvalid The syntax of the node id is not valid.
0 1 80340000 BadNodeIdUnknown The node id refers to a node that does not exist in the 

server address space.
0 1 80350000 BadAttributeIdInvalid The attribute is not supported for the specified Node.
0 1 80360000 BadIndexRangeInvalid The syntax of the index range parameter is invalid.
0 1 80370000 BadIndexRangeNoData No data exists within the range of indexes specified.
0 1 80380000 BadDataEncodingInvalid The data encoding is invalid.
0 1 80390000 BadDataEncoding

Unsupported
The server does not support the requested data 
encoding for the node.

0 1 803A0000 BadNotReadable The access level does not allow reading or subscribing 
to the Node.

指令
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r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 803B0000 BadNotWritable The access level does not allow writing to the Node.
0 1 803C0000 BadOutOfRange The value was out of range.
0 1 803D0000 BadNotSupported The requested operation is not supported.
0 1 803E0000 BadNotFound A requested item was not found or a search operation 

ended without success.
0 1 803F0000 BadObjectDeleted The object cannot be used because it has been deleted.
0 1 80400000 BadNotImplemented Requested operation is not implemented.
0 1 80410000 BadMonitoringModeInval

id
The monitoring mode is invalid.

0 1 80420000 BadMonitoredItemIdInval
id

The monitoring item id does not refer to a valid 
monitored item.

0 1 80430000 BadMonitoredItem
FilterInvalid

The monitored item filter parameter is not valid.

0 1 80440000 BadMonitoredItem
FilterUnsupported

The server does not support the requested monitored 
item filter.

0 1 80450000 BadFilterNotAllowed A monitoring filter cannot be used in combination with 
the attribute specified.

0 1 80460000 BadStructureMissing A mandatory structured parameter was missing or 
null.

0 1 80470000 BadEventFilterInvalid The event filter is not valid.
0 1 80480000 BadContentFilterInvalid The content filter is not valid.
0 1 80490000 BadFilterOperandInvalid The operand used in a content filter is not valid.
0 1 804A0000 BadContinuation

PointInvalid
The continuation point provide is longer valid.

0 1 804B0000 BadNoContinuationPoint
s

The operation could not be processed because all 
continuation points have been allocated.

0 1 804C0000 BadReferenceTypeIdInval
id

The operation could not be processed because all 
continuation points have been allocated.

0 1 804D0000 BadBrowseDirectionInvali
d

The browse direction is not valid.

0 1 804E0000 BadNodeNotInView The node is not part of the view.
0 1 804F0000 BadServerUriInvalid The ServerUri is not a valid URI.

指令
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r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 80500000 BadServerNameMissing No ServerName was specified
0 1 80510000 BadDiscoveryUrlMissing No DiscoveryUrl was specified.
0 1 80520000 BadSempahoreFileMissin

g
The semaphore file specified by the client is not valid.

0 1 80530000 BadRequestTypeInvalid The security token request type is not valid.
0 1 80540000 BadSecurityModeRejecte

d
The security mode does not meet the requirements set 
by the Server.

0 1 80550000 BadSecurityPolicyRejecte
d

The security policy does not meet the requirements set 
by the Server.

0 1 80560000 BadTooManySessions The server has reached its maximum number of 
sessions.

0 1 80570000 BadUserSignatureInvalid The user token signature is missing or invalid.
0 1 80580000 BadApplicationSignature

Invalid
The signature generated with the client certificate is 
missing or invalid.

0 1 80590000 BadNoValidCertificates The client did not provide at least one software 
certificate that is valid and meets the profile 
requirements for the server.

0 1 805A0000 BadRequestCancelled
ByRequest

The request was cancelled by the client with the 
Cancel service.

0 1 805B0000 BadParentNodeIdInvalid The parent node id does not to refer to a valid node.
0 1 805C0000 BadReferenceNotAllowed The reference could not be created because it violates 

constraints imposed by the data model.
0 1 805D0000 BadNodeIdRejected The requested node id was reject because it was either 

invalid or server does not allow node ids to be 
specified by the client.

0 1 805F0000 BadNodeClassInvalid The node class is not valid.
0 1 80600000 BadBrowseNameInvalid The browse name is invalid.
0 1 80610000 BadBrowseNameDuplicat

ed
The browse name is not unique among nodes that 
share the same relationship with the parent.

0 1 80620000 BadNodeAttributesInvali
d

The node attributes are not valid for the node class.

0 1 80630000 BadTypeDefinitionInvalid The type definition node id does not reference an 
appropriate type node.

指令
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ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 80640000 BadSourceNodeIdInvalid The source node id does not reference a valid node.
0 1 80650000 BadTargetNodeIdInvalid The target node id does not reference a valid node.
0 1 80660000 BadDuplicateReference

NotAllowed
The reference type between the nodes is already 
defined.

0 1 80670000 BadInvalidSelfReference The server does not allow this type of selfreference on 
this node.

0 1 80680000 BadReferenceLocalOnly The reference type is not valid for a reference to a 
remote server.

0 1 80690000 BadNoDeleteRights The server will not allow the node to be deleted.
0 1 806A0000 BadServerIndexInvalid The server index is not valid.
0 1 806B0000 BadViewIdUnknown The view id does not refer to a valid view node.
0 1 806D0000 BadTooManyMatches The requested operation has too many matches to 

return.
0 1 806E0000 BadQueryTooComplex The requested operation requires too many resources 

in the server.
0 1 806F0000 BadNoMatch The requested operation has no match to return.
0 1 80700000 BadMaxAgeInvalid The max age parameter is invalid.
0 1 80710000 BadHistoryOperationInva

lid
The history details parameter is not valid.

0 1 80720000 BadHistoryOperation
Unsupported

The server does not support the requested operation.

0 1 80730000 BadWriteNotSupported The server not does support writing the combination 
of value, status and timestamps provided.

0 1 80740000 BadTypeMismatch The value supplied for the attribute is not of the same 
type as the attribute's value.

0 1 80750000 BadMethodInvalid The method id does not refer to a method for the 
specified object.

0 1 80760000 BadArgumentsMissing The client did not specify all of the input arguments for 
the method.

0 1 80770000 BadTooManySubscription
s

The server has reached its maximum number of 
subscriptions.

0 1 80780000 BadTooManyPublish
Requests

The server has reached the maximum number of 
queued publish requests.

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 80790000 BadNoSubscription There is no subscription available for this session.
0 1 807A0000 BadSequenceNumber

Unknown
The sequence number is unknown to the server.

0 1 807B0000 BadMessageNotAvailable The requested notification message is no longer 
available.

0 1 807C0000 BadInsufficientClientProfi
le

The Client of the current Session does not support one 
or more Profiles that are necessary for the Subscription.

0 1 80BF0000 BadStateNotActive The sub-state machine is not currently active.
0 1 807D0000 BadTcpServerTooBusy The server cannot process the request because it is too 

busy.
0 1 807E0000 BadTcpMessageTypeInval

id
The type of the message specified in the header invalid.

0 1 807F0000 BadTcpSecureChannel
Unknown

The SecureChannelId and/or TokenId are not currently 
in use.

0 1 80800000 BadTcpMessageTooLarge The size of the message specified in the header is too 
large.

0 1 80810000 BadTcpNotEnough
Resources

There are not enough resources to process the request.

0 1 80820000 BadTcpInternalError An internal error occurred.
0 1 80830000 BadTcpEndpointUrlInvali

d
The Server does not recognize the QueryString 
specified.

0 1 80840000 BadRequestInterrupted The request could not be sent because of a network 
interruption.

0 1 80850000 BadRequestTimeout Timeout occurred while processing the request.
0 1 80860000 BadSecureChannelClosed The secure channel has been closed.
0 1 80870000 BadSecureChannelToken

Unknown
The token has expired or is not recognized.

0 1 80880000 BadSequenceNumberInv
alid

The sequence number is not valid.

0 1 80890000 BadConfigurationError There is a problem with the configuration that affects 
the usefulness of the value.

0 1 808A0000 BadNotConnected The variable should receive its value from another 
variable, but has never been configured to do so.

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 808B0000 BadDeviceFailure There has been a failure in the device/data source that 
generates the value that has affected the value.

0 1 808C0000 BadSensorFailure There has been a failure in the sensor from which the 
value is derived by the device/data source.

0 1 808D0000 BadOutOfService The source of the data is not operational.
0 1 808E0000 BadDeadbandFilterInvali

d
The dead band filter is not valid.

0 1 80970000 BadRefreshInProgress This Condition refresh failed, a Condition refresh 
operation is already in progress.

0 1 80980000 BadConditionAlreadyDisa
bled

This condition has already been disabled.

0 1 80990000 BadConditionDisabled Property not available, this condition is disabled.
0 1 809A0000 BadEventIdUnknown The specified event id is not recognized.
0 1 809B0000 BadNoData No data exists for the requested time range or event 

filter.
0 1 809D0000 BadDataLost Data is missing due to collection started/stopped/lost.
0 1 809E0000 BadDataUnavailable Expected data is unavailable for the requested time 

range due to an unmounted volume an off-line archive 
or tape or similar reason for temporary unavailability.

0 1 809F0000 BadEntryExists The data or event was not successfully inserted 
because a matching entry exists.

0 1 80A00000 BadNoEntryExists The data or event was not successfully updated 
because no matching entry exists.

0 1 80A10000 BadTimestampNotSuppo
rted

The client requested history using a timestamp format 
the server does not support (i. e. requested 
ServerTimestamp when server only supports 
SourceTimestamp).

0 1 80AB0000 BadInvalidArgument One or more arguments are invalid.
0 1 80AC0000 BadConnectionRejected Could not establish a network connection to remote 

server.
0 1 80AD0000 BadDisconnect The server has disconnected from the client.
0 1 80AE0000 BadConnectionClosed The network connection has been closed.

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 80AF0000 BadInvalidState The operation cannot be completed because the 
object is closed uninitialized or in some other invalid 
state.

0 1 80B00000 BadEndOfStream Cannot move beyond end of the stream.
0 1 80B10000 BadNoDataAvailable No data is currently available for reading from a non-

blocking stream.
0 1 80B20000 BadWaitingForResponse The asynchronous operation is waiting for a response.
0 1 80B30000 BadOperationAbandoned The asynchronous operation was abandoned by the 

caller.
0 1 80B40000 BadExpectedStreamToBlo

ck
The stream did not return all data requested (possibly 
because it is a non-blocking stream).

0 1 80B50000 BadWouldBlock Non-blocking behavior is required and the operation 
would block.

0 1 80B60000 BadSyntaxError A value had an invalid syntax.
0 1 80B70000 BadMaxConnections

Reached
The operation could not be finished because all 
available connections are in use.

0 1 80BB0000 BadEventNot
Acknowledgeable

The event cannot be acknowledged.

0 1 80BD0000 BadInvalidTimestamp
Argument

The defined timestamp to return was invalid.

0 1 80BE0000 BadProtocolVersion
Unsupported

The applications do not have compatible protocol 
versions.

0 1 80C10000 BadFilterOperatorInvalid An unrecognized operator was provided in a filter.
0 1 80C20000 BadFilterOperator

Unsupported
A valid operator was provided, but the server does not 
provide support for this filter operator.

0 1 80C30000 BadFilterOperandCount
Mismatch

The number of operands provided for the filter 
operator was less than expected for the operand 
provided.

0 1 80C40000 BadFilterElementInvalid The referenced element is not a valid element in the 
content filter.

0 1 80C50000 BadFilterLiteralInvalid The referenced literal is not a valid value.
0 1 80C90000 BadViewTimestampInvali

d
The view timestamp is not available or not supported.

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 80CA0000 BadViewParameterMism
atch

The view parameters are not consistent with each 
other.

0 1 80CB0000 BadViewVersionInvalid The view version is not available or not supported.
0 1 80CC0000 BadConditionAlready

Enabled
This condition has already been enabled.

0 1 80CD0000 BadDialogNotActive The dialog condition is not active.
0 1 80CF0000 BadConditionBranch

AlreadyAcked
The condition branch has already been acknowledged.

0 1 80D00000 BadConditionBranch
AlreadyConfirmed

The condition branch has already been confirmed.

0 1 80D10000 BadConditionAlreadyShel
ved

The condition has already been shelved.

0 1 80D20000 BadConditionNotShelved The condition is not currently shelved.
0 1 80D30000 BadShelvingTimeOutOfR

ange
The shelving time not within an acceptable range.

0 1 80D40000 BadAggregateListMismat
ch

The requested number of Aggregates does not match 
the requested number of NodeIds.

0 1 80D50000 BadAggregateNotSuppor
ted

The requested Aggregate is not support by the server.

0 1 80D60000 BadAggregateInvalidInpu
ts

The aggregate value could not be derived due to 
invalid data inputs.

0 1 80DB0000 BadTooManyMonitoredIt
ems

The request could not be processed because there are 
too many monitored items in the subscription.

0 1 80D70000 BadBoundNotFound No data found to provide upper or lower bound value.
0 1 80D80000 BadBoundNotSupported The server cannot retrieve a bound for the variable.
0 1 00D90000 GoodDataIgnored The request specifies fields which are not valid for the 

EventType or cannot be saved by the historian.
0 1 80DA0000 BadAggregateConfigurati

on
Rejected

The aggregate configuration is not valid for specified 
node.

OPC UA 的 PLCOpen 的错误编号

0 1 A0000001 PLCopenUA_Bad_FW_
PermanentError

Internal, permanent error.

指令
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ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 A0000002 PLCopenUA_Bad_FW_
TempError

Temp. Error; FB could retry to reach FW.

0 1 A0000003 PLCopenUA_Bad_
ConnectionError

Connection could not be established.

0 1 A0000004 PLCopenUA_Bad_
HostNotFound

The requested hostname could not be found.

0 1 A0000005 PLCopenUA_Bad_
AlreadyConnected

Connection was already established.

0 1 A0000006 PLCopenUA_Bad_
SecurityFailed

Connection failed due to security setup.

0 1 A0000007 PLCopenUA_Bad_
Suspended

Connection is suspended.

0 1 A0000008 PLCopenUA_Bad_
ConnectionInvalidHdl

Provided ConnectionHdl is not known.

0 1 A0000009 PLCopenUA_Bad_
NSNotFound

A namespace with the requested name cannot be 
found on server.

0 1 A000000A PLCopenUA_Bad_
ResultTooLong

Target PLC variable is too short for retrieved data.

0 1 A000000B PLCopenUA_Bad_
InvalidType

Invalid or unsupported Type.

0 1 A000000C PLCopenUA_Bad_
NodeInvalidHdl

Provided NodeHdl is not known.

0 1 A000000D PLCopenUA_Bad_
MethodInvalidHdl

Provided MethodHdl is not known.

0 1 A000000E PLCopenUA_Bad_
ReadFailed

Read failed for unknown reason.

0 1 A000000F PLCopenUA_Bad_
WriteFailed

Write failed for unknown reason.

0 1 A0000010 PLCopenUA_Bad_
CallFailed

Method Call failed for unknown reason.

0 1 A0000011 PLCopenUA_Bad_
InParamFailed

Method Call Input parameter conversion failed.

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 A0000012 PLCopenUA_Bad_
OutParamFailed

Method Call Output parameter conversion failed. 
ATTENTION: this means the MethodCall was executed 
successfully but the returned values could not be 
converted.

0 1 A0000013 PLCopenUA_Bad_
SubscriptionInvalidHdl

Provided SubscriptionHdl is not known.

0 1 A0000014 PLCopenUA_Bad_
MonitoredItemInvalidHdl

Provided MonitoredItemHdl is not known.

点对点 (S7-1200, S7-1500)

自由口通信概述 (S7-1200, S7-1500)
STEP 7 提供扩展指令，可用于通过用户程序中指定的协议进行自由口通信。这些指令可分

为两类：           
• 组态指令

• 通信指令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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数据通信 
可通过通信模块在 CPU 和通信模块之间实现两种类型的数据交换：

• 非周期性数据交换 (Universal)
自由端口指令通过读取或写入数据记录来与通信模块进行异步通信。

数据传输将在多个周期内进行。

说明

CPU 组态限值

在将指令与异步通信搭配使用时，应考虑相应 CPU 针对读取和写入数据记录的组态限值。

如果 CPU 上同时有多个指令需要读取或写入数据记录，则用户程序在调用每个指令时可

能需要存在一定的间隙。

• 周期性数据通信（针对多短帧情况进行性能优化）

自由端口指令通过通信模块的 IO 数据使用应用周期来与通信模块进行同步通信。使用循

环数据可优化响应时间，尤其是在并行使用多个 CM PtP 的情况下。

说明

指令库 PtP-Communication V4.0 及更高版本支持循环数据交换。

组态指令

在用户程序开始自由口通信之前，必须组态通信接口和收发数据的参数。

可以通过用户程序中的以下指令或在设备组态中为每个 CM 设置接口组态和数据组态：     
• Port_Config (页 5723) 
• Send_Config (页 5727) 
• Receive_Config (页 5729) 
• P3964_Config (页 5735) 

注意

设备组态 <-> 组态指令

CPU 每次 Power On（恢复电压）时，都会向 CM 传输设备组态参数。 
根据用户程序中的定义，向 CM 传输组态指令参数。

设备组态参数与组态指令参数不同步，也就是说，组态指令参数不适用于 CPU 设备组态。

在用户程序中可确定 CM 何时采用哪些参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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通信指令

用户程序使用这些指令实现自由口通信，向通信接口发送数据，并从中接收数据。CM 向通

信站发送数据，并从中接收数据。

• Send_P2P (页 5737) 
• Receive_P2P (页 5742) 

说明

数据一致性

• 如果要保持发送数据的一致性，那么只有在 Send_P2P 指令设置了 DONE 后，才可在 REQ 参
数的上升沿对其进行更改。

• 如果要保持读取数据的一致性，那么只有在 NDR = TRUE 的循环中才可对其赋值。

可用附加指令重置接收缓冲区，可查询并设置特殊 RS232 信号。

• Receive_Reset (页 5744) 
• Signal_Get (页 5745) 
• Signal_Set (页 5747) 
只要模块支持，就可使用以下指令读取或写入扩展功能。

• Get_Features (页 5749) 
• Set_Features (页 5750) 
所有自由口指令异步工作。因此，必须在 DONE 或 NDR 输出参数表示执行已完成后，才可

调用该指令。 
用户程序能够通过查询架构决定发送和接收状态，Send_P2P 和 Receive_P2P 能够同时运行。

在到达模块特定的 大缓冲区大小前，通信模块会根据需要缓冲发送和接收的数据。

说明

位时间的精度

以组态的数据传输速率为不同的参数指定位时间数。以位时间指定参数后，参数将与数据传

输速率无关。可使用 大为 65535 的数值指定所有以位时间为单位的参数。

使用指令 (S7-1200, S7-1500)
必须循环调用自由口指令来查询发送过程中接收到的数据或传送的结束。   

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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根据数据量以及是否激活了“性能”(Performance) 选项，数据传输可能会基于多次调用（程

序周期）进行。

如果某条命令以 DONE = TRUE 或 NDR = TRUE 结束，则表示该指令无错误执行。

说明

备份 STATUS
DONE、NDR、ERROR 和 STATUS 参数只可用于一个块循环。要显示 STATUS，应将 STATUS 
复制到空闲数据区。

主站  
主站的典型轮询顺序：

1. Send_P2P 指令触发到 CM 的传输。
在 REQ 输入的上升沿开始传输数据。

2. Send_P2P  指令在后续周期中执行，以查询传输过程的状态。

3. 当 Send_P2P  指令发出传输在 OUTPUT 输出处结束的信号时，用户代码可准备接收应答。

4. 反复运行 Receive_P2P 指令以查询应答。如果 CM 获得了响应数据，则 Receive_P2P  指令会
将此响应复制给 CPU 并表示 NDR 输出已收到新数据。

5. 用户程序可处理响应。

6. 回到第 1 步并重复上述顺序。

从站  
从站的典型轮询顺序：

1. 用户程序在每个周期中运行 Receive_P2P 指令。

2. 如果 CM 已收到请求，Receive_P2P 将发出该新数据在 NDR 输出中可用的信号，并将该请求
复制到 CPU。

3. 用户程序处理请求并创建响应。

4. 响应通过 Send_P2P  指令返回至主站。

5. 必须反复运行 Send_P2P 指令以确保发送过程实际正在进行。

6. 回到第 1 步并重复上述顺序。

从站必须确保 Receive_P2P 充足的调用频率，这样主站才能在因等待响应超时需取消进程前

接收传输。为此，可从循环 OB 中调用用户程序 Receive_P2P，该 OB 需有足够短的周期时间，

以便主站在超时设置结束前可以接收传输。如果设置的 OB 周期时间能够确保两次运行在主

站超时设置过程内发生，则用户程序可接收所有传输且不受损失。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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用于自由口操作的通用参数 (S7-1200, S7-1500)

表格 4-146 自由口指令的通用输入参数

参数 说明

REQ 数据传输将通过 REQ 输入的上升沿触发。只有在命令执行完毕（DONE 或 ERROR）后，才

可能在 REQ 上再生成一个上升沿。数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体取决

于数据量。

向程序添加自由口指令时，STEP 7 将提示用户指定背景数据块（或令 STEP 7 创建相应的背

景数据块）。对每个 PtP 指令调用使用唯一的 DB。 
PORT 组态通信模块期间将分配端口地址。指令可通过 PORT 参数得到特定通信模块的分配信息。

组态后可以为标准端口选择一个符号名称。已分配的 CM 端口值为 S7-1200/1500 中设备组

态以及 S7-300/400 中“输入地址”(Input address) 的“硬件 ID”(Hardware ID) 属性。符号端

口名称在符号表中指定。

自由口指令的输出参数 DONE、NDR、ERROR 和 STATUS 指示自由口功能的执行状态。   

表格 4-147 输出参数 DONE、NDR、ERROR 和 STATUS

参数 数据类型 标准 说明

DONE Bool FALSE 设置为 TRUE 并保持一个周期，表明上一请求已经完成且有

错误；否则为 FALSE。
UNIVERSAL 1) Bool FALSE 在 CPU 和通过 PORT 指定的 CM 之间进行数据通信的类型：

FALSE：性能优化（周期性）

• 接收帧 多 24 个字节

• 发送帧 多 30 个字节

TRUE：通用（非周期性）

• 根据 CM 将帧长度限制为 1、2 或 4 KB
NDR Bool FALSE 设置为 TRUE 并保持一个周期，表示已接收到新数据；否则

为 FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类型 标准 说明

ERROR Bool FALSE 设置为 TRUE 并保持一个周期，表示上一请求已完成但有错

误；可在 STATUS 中找到相应的错误代码；否则为 FALSE。
STATUS Word 16#0000 或 

16#7000
结果状态：

• 如果位 DONE 或 NDR 置位，则 STATUS 将设置为 
0/16#7000 或一个特定的状态代码。

• 如果位 ERROR 置位，则 STATUS 将显示一个错误代码。

• 如果未设置上述任何位，该指令将返回描述功能当前状

态的状态结果。

再次调用（使用同一个端口地址调用）该指令之前，STATUS 
中的值始终有效。

1) 库版本 V4.0 提供

表格 4-148 输入/输出参数 COM_RST 

参数 数据类型 标准 说明

COM_RST Bool FALSE 指令的初始化 
将使用 TRUE 对指令进行初始化。COM_RST 然后设置回 
FALSE。
注意：必须在启动期间将 COM_RST 设置为 TRUE，并且随后

不应更改此参数（即调用指令时不要进行赋值）。初始化背

景数据块后，指令将复位 COM_RST。

说明

请注意，参数 DONE、NDR、ERROR 和 STATUS 的设置仅对一个周期有效。

表格 4-149 共享错误代码  

错误代码 说明

16#0000 无错误

16#7000 功能未激活

16#7001 请求后启动了初始调用。

16#7002 请求后启动了后续调用。

16#8x3A 参数 x 中的指针无效

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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表格 4-150 STATUS 参数的共享错误类别  

类别说明 错误类别 说明

端口组态 16#81Ax 针对接口组态中常见错误的说明

发送组态 16#81Bx 针对发送组态中错误的说明

接收组态 16#81Cx 针对接收组态中错误的说明

发送 16#81Dx 针对发送期间运行时错误的说明

接收 16#81Ex 针对接收期间运行时错误的说明

RS232 伴随信号 16#81Fx 针对信号处理相关错误的说明

Port_Config：组态 PtP 通信端口 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

通过 Port_Config 指令（端口组态），可使用程序更改运行期间数据传输速率等参数。CM 中
未决的数据将在执行 Port_Config 时删除。    
Port_Config 的组态更改将保存在 CM 中，而不是 CPU 中。恢复电压时，将使用保存在设备

配置中的数据对 CM 进行组态。

指令
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 在此输入的上升沿开始向 CM 传输数据。

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件

标识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用

于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分

配的输入地址中分配端口参数。

PROTOCO
L

IN UInt Word 0 协议

• 0 = 自由口协议

• 1 = 协议 3964(R)
BAUD IN UInt Word 6 端口数据传输速率：

• 1 = 300 bps
• 2 = 600 bps
• 3 = 1200 bps
• 4 = 2400 bps
• 5 = 4800 bps
• 6 = 9600 bps
• 7 = 19200 bps
• 8 = 38400 bps
• 9 = 57600 bps
• 10 = 76800 bps
• 11 = 115200 bps
• 12 = 250000 位/s

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

PARITY IN UInt Word 1 端口的奇偶校验：

• 1 = 无奇偶校验

• 2 = 偶校验

• 3 = 奇校验

• 4 = 传号校验

• 5 = 空号校验

• 6 = 任意

DATABITS IN UInt Word 1 每个字符的位数：

• 1 = 8 个数据位

• 2 = 7 个数据位

STOPBITS IN UInt Word 1 停止位：

• 1 = 1 个停止位

• 2 = 2 个停止位

FLOWCTR
L

IN UInt Word 1 流控制：

• 1 = 无流控制

• 2 = XON/XOFF
• 3 = 硬件 RTS 始终开启

• 4 = 硬件 RTS 已开启

• 5 = 硬件 RTS 始终开启，忽略 DTR/DSR
XONCHA
R

IN Char 16#0011 指定用作 XON 字符的字符。通常为 DC1 字符 
(11H)。仅当软件流控制处于活动状态时才评估此

参数。

XOFFCHA
R

IN Char 16#0013 指定用作 XOFF 字符的字符。通常为 DC3 字符 
(13H)。仅当软件流控制处于活动状态时才评估此

参数。

WAITIME IN UInt Word 2000 指定 XON 字符在收到 XOFF 字符后等待的时间，

或者 CTS = OFF 后 CTS = ON 信号等待的时间（0 
到 65535 ms）。仅当流控制处于活动状态时才评

估此参数。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

MODE IN USInt Byte 0 工作模式

有效的工作模式包括： 
• 0 = 全双工 (RS232) 
• 1 = 全双工 (RS422) 四线制模式（点对点） 
• 2 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点主站；

CM PtP (ET 200SP)) 
• 3 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点从站；

CM PtP (ET 200SP))
• 4 = 半双工 (RS485) 二线制模式 1)

LINE_PRE IN USInt Byte 0 接收线路初始状态

有效的初始状态是：

• 0 =“无”初始状态 1)

• 1 = 信号 R(A)=5 V，信号 R(B)=0 V（断路检

测）：

在此初始状态下，可进行断路检测。

仅可以选择以下项：“全双工 (RS422) 四线制

模式（点对点连接）”和“全双工 (RS422) 四
线制模式（多点从站）”。

• 2 = 信号 R(A)=0 V，信号 R(B)=5 V：
此默认设置对应于空闲状态（无激活的发送操

作）。在此初始状态下，无法进行断路检测。

BRK_DET IN USInt Byte 0 断路检测

允许以下设置： 
• 0 = 断路检测已禁用  
• 1 = 断路检测已激活 

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期 
STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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1) 使用 PROFIBUS 电缆连接 CM 1241 的 RS485 时所需的设置

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。

Send_Config： 组态 PtP 发送方 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Send_Config 指令（发送组态）允许用户使用程序在运行时更改发送参数（确定待发送数据

开始和结束的条件）。CM 中未决的任何数据将在执行 Send_Config 时删除。     
Send_Config 的组态更改将保存在 CM 中，而不是 CPU 中。设备配置中保存的参数将在 CPU 
或通信模块恢复电压时恢复。

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 激活在此输入上出现上升沿时更改组态。 
PORT IN PORT 

(UInt)
Word 0 指定用于以下通信的通信模块： 

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件

标识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用

于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分

配的输入地址中分配端口参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

RTSONDL
Y

IN UInt Word 0 从激活 RTS 后到开始传输发送数据之前等待的毫秒

数。仅当硬件流控制处于活动状态时此参数才有

效。有效范围是 0 至 65535 ms。值为 0 将取消激

活该功能。 
RTSOFFD
LY

IN UInt Word 0 传输发送数据之后到 RTS 取消激活之前所等待的毫

秒数：仅当硬件流控制处于活动状态时此参数才有

效。有效范围是 0 至 65535 ms。值为 0 将取消激

活该功能。 
BREAK IN UInt Word 0 此参数指定，在每帧开始时，将在指定数量的位时

间内发送中断。 大值为 65535 位时间。值为 0 
将取消激活该功能。 

IDLELINE IN UInt Word 0 该参数指定，在每帧开始前，线路将在指定数量的

位时间内保持空闲状态。 大值为 65535 位时间。

值为 0 将取消激活该功能。 
USR_END IN STRING[2] 0 输入结束符。

多可组态 2 个结束符。

发送包括结束符在内的所有数据，与所组态的帧长

度无关。

APP_END IN STRING[5] 0 输入要添加的字符。

多可添加 5 个字符。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期 
ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期 
STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Receive_Config： 组态 PtP 接收方 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Receive_Config 指令（接收组态）允许在运行期间更改接收参数（使用程序）。该指令可组

态标记所接收数据的开始和结束的条件。CM 中未决的任何数据将在执行 Receive_Config 时
删除。     
Receive_Config  的组态更改将非保留地保存在 CM 中。设备配置中保存的参数将在 CPU 或
通信模块恢复电压时恢复。因此，当 CPU 或通信模块恢复电压时，必须再次从用户程序调用 
Receive_Config 指令，以覆盖存储在设备组态中的参数。

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 激活在此输入上出现上升沿时更改组态。 
PORT IN PORT 

(UInt)
Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件

标识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用

于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分

配的输入地址中分配端口参数。

RECEIVE_
CONDITI
ONS

IN Variant Any ‑  Receive_Conditions 的数据结构指定用于识别帧的

开始和结束条件。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期 
STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。

Receive_P2P 指令的开始条件

Receive_P2P 指令使用设备组态中指定的组态或通过 Receive_Config 指令确定自由口通信帧

的开始和结束。帧的开始由开始条件定义。可以使用一个或多个开始条件确定帧开始。

如果中断和空闲线路均已激活，则必须先满足中断的条件，然后满足空闲线路的条件。之后，

满足其它条件之一（开始字符或开始序列）便足以开始数据传输。

开始条件“任意字符”(Any character) 不能与其它开始条件结合使用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Receive_Conditions 参数的数据类型结构，第 1 部分（开始条件）

表格 4-151 开始条件的 Receive_Conditions 的结构

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

START.STARTC
OND

IN Word 16#0002 指定开始条件 
• 01H - 开始字符的检测

• 02H - 任意字符

• 04H - 换行符的检测

• 08H - 空闲线路的检测

• 10H - 开始序列 1 的检测

• 20H - 开始序列 2 的检测

• 40H - 开始序列 3 的检测

• 80H - 开始序列 4 的检测

将这些值相加即可组合开始条件。

START.IDLETI
ME

IN Word 16#0028 空闲状态下检测到新的帧开始所需的位时间数量（默认

值：W#16#28）。仅当与“检测空闲线路”(Detection of 
an idle line) 条件关联时。

0 到 FFFF
START.STARTC
HAR

IN Byte 16#0002 条件“起始字符”(Start character) 的起始字符。（默认

值：B#16#2）
START.SEQ[1].
CTL

IN Byte 0 开始序列 1，禁用/激活每个字符的比较：（默认值：

B#16#0）
这些是起始字符串的每个字符的激活位。 
• 01H - 字符 1
• 02H - 字符 2
• 04H - 字符 3
• 08H - 字符 4
• 10H - 字符 5
当禁用特定字符的某个位时，这意味着字符串中该位置

的每个字符都表示有效的开始字符串（例如，1FH = 已解

释的全部 5 个字符）。

START.SEQ[1].
STR[1] .. 
START.SEQ[1].
STR.[5]

IN Char[5] 0 开始序列 1，开始字符（5 个字符）。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类

型

默认值 说明

START.SEQ[2].
CTL

IN Byte 0 开始序列 2，禁用/激活每个字符的比较。默认值：

B#16#0）
START.SEQ[2].
STR[1] .. 
START.SEQ[2].
STR.[5]

IN Char[5] 0 开始序列 2，开始字符（5 个字符）。 

START.SEQ[3].
CTL

IN Byte 0 开始序列 3，禁用/激活每个字符的比较。默认值：

B#16#0
START.SEQ[3].
STR[1] .. 
START.SEQ[3].
STR.[5]

IN Char[5] 0 开始序列 3，开始字符（5 个字符）。 

START.SEQ[4].
CTL

IN Byte 0 开始序列 4，禁用/激活每个字符的比较。默认值：

B#16#0
START.SEQ[4].
STR[1] .. 
START.SEQ[4].
STR.[5]

IN Char[5] 0 开始序列 4，开始字符（5 个字符）， 

示例

以十六进制编码格式查看下列接收到的数据：“68 10 aa 68 bb 10 aa 16”。下表中提供了组

态的起始字符串。成功收到第一个字符 68H 后，即会评估起始字符串。成功收到第四个字符

（第二个 68H）后，即满足开始条件 1。一旦满足开始条件，即开始评估结束条件。

起始字符串的处理可能因字符之间的校验、成帧或时间间隔中存在不同错误而取消。由于不

满足开始条件，因此这些错误将阻止接收数据（输出错误消息）。

表格 4-152 开始条件：

开始条件 第一个字符 第一个字符 +1 第一个字符 +2 第一个字符 +3 第一个字符 +4
1 68H xx xx 68H xx
2 10H aaH xx xx xx
3 dcH aaH xx xx xx
4 e5H xx xx xx xx

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Receive_P2P 指令的结束条件

帧的结束由第一次出现的一个或多个已组态结束条件来定义。 
用户可以在设备组态的通信接口属性中组态结束条件，或者使用 Receive_Config 指令组态结

束条件。每次 CPU 或通信模块恢复电压时，接收参数（开始和结束条件）将重置为设备组

态中的设置。当 STEP 7 用户程序执行 Receive_Config 时，设置将变为 Receive_Config  的参

数。

Receive_Conditions 参数的数据类型结构，第 2 部分（结束条件）

表格 4-153 结束条件的 Receive_Conditions 的结构

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

END.ENDCON
D

IN Word 0 此参数指定帧结束的条件：

• 01H - 响应超时

• 02H - 消息超时

• 04 - 字符延迟时间

• 08H - 大帧长度

• 10 - 读取消息中的消息长度 (N+LEN+M)
• 20H - 结束序列

• 40H - 固定帧长度

END.FIXLEN IN Word 1 固定帧长度：仅当选择结束条件“固定帧长度”(Fixed 
frame length) 时使用。

1 到 4000 个字节（ 大为 4 KB，取决于模块）

END.MAXLEN IN Word 1 大帧长度：仅当选择结束条件“ 大帧长

度”(Maximum frame length) 时使用。

1 到 4000 个字节（ 大为 4 KB，取决于模块）

END.N IN Word 0 帧中长度字段的字节位置。仅与结束条件 N+LEN+M 一起

使用。

1 到 4000 个字节（ 大为 4 KB，取决于模块）

END.LENGTHS
IZE

IN Word 0 长度字段的大小（1、2 或 4 字节）。仅与结束条件 
N+LEN+M 一起使用。

END.LENGTH
M

IN Word 0 长度字段后面未包含在长度字段值中的字符数量。此条

目仅与结束条件 N+LEN+M 一起使用。0 到 255 字节

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类

型

默认值 说明

END.RCVTIME IN Word 200 指定发送帧后接收到第一个字符的等待时间。如果在指

定时间内未收到字符，接收指令将终止并生成错误消息。

此信息仅与条件“响应超时”(Response timeout) 结合使

用。（0 到 65535 ms）。

注意：该参数不可独立作为结束标准，至少须同一个其

它结束条件配合使用。

END.MSGTIM
E

IN Word 200 指定收到第一个字符后等待接收完整帧的时间。仅当选

择了条件“消息超时”(Message timeout) 时才使用此参

数。（0 到 65535 ms）
END.CHARGA
P

IN Word 12 输入字符间的 大位时间数。如果字符间的位时间数超

出指定值，则满足结束条件。此信息仅与条件“字符延

迟时间”(Response delay time) 结合使用。（0 到 65535 
位时间）

注：

要实现较高的数据传输速度，建议采用至少 100 个位时

间的值。

END.SEQ.CTL IN Byte 0 字符序列 1，禁用/激活每个字符的比较：

这些是结束字符串的每个字符的激活位。字符 1 是位 0，
字符 2 是位 1，... ，字符 5 是位 4。如果取消激活特定

字符的某个位，则表明字符串的这一位置的每个字符都

是一致的。

END.SEQ.STR[
1] .. 
END.SEQ.STR[
5]

IN Char[5] 0 字符串 1，起始字符（5 个字符）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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表格 4-154 Receive_P2P 指令的通用参数

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

GENERAL.MB
UF_SIZE

IN Byte 255 输入要在 CM 的接收缓冲区中缓冲的帧数。

如果没有激活影响接收缓冲区响应（防止超时、数据流

控制）的其它条件，那么一旦达到限制后，其它帧均会

被丢弃。（1 至 255 个帧）

GENERAL.OW
_PROT

IN Byte 0 激活以下功能：在 CM 接收到新的帧且尚未读取 CM 的接

收缓冲区时，不对已缓冲的帧进行覆盖。此设置可避免

已缓冲的接收帧丢失。 
• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

GENERAL.CLR
_MBUF

IN Byte 0 当 CPU 启动时，激活接收缓冲区的删除功能。

当 CPU 从 STOP 切换为 RUN 时，自动删除接收缓冲区。

接收缓冲区只包含 CPU 启动后收到的帧。

• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

P3964_Config： 组态 3964 (R) 协议 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

P3964_Config 指令（协议组态）允许在运行期间更改 3964(R) 的协议参数，如字符延迟时

间、优先级和块检查（使用程序）。     
P3964_Config 的组态更改将保存在 CM 中，而不是 CPU 中。设备配置中保存的参数将在 CPU 
或通信模块恢复电压时恢复。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 当此输入出现上升沿时，启动该指令。

PORT IN PORT
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬

件标识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应

用于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入

地址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中
分配的输入地址中分配端口参数。

BCC IN USInt Byte 1 启用/禁用块检查

• 0 = 不带块检查

• 1 = 带块检查

Priority IN USInt Byte 1 选择优先级

• 0 = 优先级低

• 1 = 优先级高

CharacterDel
ayTime

IN UInt Word 16#00DC 设置字符延迟时间（取决于设置的数据传输速

率）（默认值：220 ms）
1 ms 到 65535 ms

AcknDelayTi
me

IN UInt Word 16#07D0 设置确认延迟时间（取决于设置数据传输速率）

（默认值：2000 ms）
1 ms 到 65535 ms

BuildupAttem
pts

IN USInt Byte 16#0006 设置连接尝试次数（默认值：6 次连接尝试）

1 至 255
RepetitionAtt
empts

IN USInt Byte 16#0006 设置传输尝试次数（默认值：6 次连接尝试）

1 至 255
COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持

一个周期 
ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持

一个周期 
STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。

Send_P2P：发送数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Send_P2P 指令（发送点对点数据）启动数据传输并向通信模块传输分配的缓冲区中的内容。

当 CM 以指定的数据传输速率发送数据时，CPU 程序仍然执行。任何时刻，每个通信模块都

只能有一条发送指令处于待定状态。当 CM 已经在发送帧时，如果执行第二条 Send_P2P 指
令，则 CM 会指示错误。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 在此输入的上升沿开始向 CM 传输数据。

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

BUFFER IN Variant Any 0 此参数指向发送缓冲区的存储区。 
注意：

• 不支持布尔数据和布尔字段。 
• 如果发送缓冲区在优化存储区中，则发送数据的

大允许长度为 1024 字节。

例外：字节，字或者双字的数组可支持 大长度 
4096 字节。

• 如果发送缓冲区是字符串或宽字符串，则不使用

当前长度和 大长度传送字符串内容。

更多信息，请参见“使用 BUFFER 和 LENGTH 参数

进行通信操作 (页 5740)”
LENGTH IN UInt Word 0 要传输的数据长度（字节）。

在 BUFFER 参数中被寻址的存储区完全通过 LENGTH 
= 0 传输。 
更多信息，请参见“使用 BUFFER 和 LENGTH 参数

进行通信操作 (页 5740)”
COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 初始化 Send_P2P 指令

将使用 1 对指令进行初始化。随后会将 COM_RST 复
位为 0。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

UNIVERS
AL 1)

OUT Bool --- FALSE 在 CPU 和通过 PORT 指定的 CM 之间进行数据通信

的类型：

FALSE：性能优化（周期性）

• 接收帧 多 24 个字节

• 发送帧 多 30 个字节

TRUE：Universal（非周期性）

• 根据 CM 将帧长度限制为 1、2 或 4 KB
DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期 
STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）

1) 库版本 V4.0 提供

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。

参数

正在处理发送指令时，DONE 和 ERROR 输出处于 FALSE 状态。发送指令结束时，DONE 或 
ERROR 输出中会有一个设为 TRUE 并保持一个周期，以指示发送指令的状态。当 ERROR 的
状态为 TRUE 时，可以评估 STATUS 输出中的错误代码。 
通信接口接受发送数据时，指令输出状态 16#7001。如果 CM 仍在发送，随后执行的 
Send_P2P  输出值 16#7002。发送指令结束时，CM 输出发送指令状态 16#0000（如果未发

生错误）。随后执行的 Send_P2P  (REQ = 0) 输出状态 16#7000（空闲）。

下图显示输出值与 REQ 之间的关系。它的假设条件是周期性调用指令检查发送过程的状态

（由 STATUS 值指示）。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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下图显示，如果脉冲在 REQ 电平线上处于待定状态（持续一个周期）以触发发送指令，DONE 
和 STATUS 参数为何只对一个周期有效。

下图显示出错时 DONE、ERROR 和 STATUS 参数之间的关系。

DONE、ERROR 和 STATUS 值只在以相同背景数据块再次执行 Send_P2P 之前有效。

使用 BUFFER 和 LENGTH 参数进行通信操作 (S7-1200, S7-1500)

为 Send_P2P 交互 BUFFER 和 LENGTH 参数

Send_P2P 指令发送的 小数据大小为 1 字节。

调用期间，当 LENGTH 参数中传递“0”时，BUFFER 参数会指定要发送数据的大小。对此，变

量的规格足够。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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无法对 BUFFER 参数使用 Bool 数据类型或 Bool 类型的数组。如果要传输大量数据，我们建

议对阵列或结构数据类型进行映射。

表格 4-155 BUFFER 参数

BUFFER 说明

基本数据类型 发送时：LENGTH 值必须包括此数据类型的字节大小。 
示例：对于 Word 值，LENGTH 必须为 2。对于 DWord 值或 Real 值，LENGTH 必须为 4。 

结构 如果未激活性能优化选项：

• 对于优化存储器：允许的 大 BUFFER 长度为 1024 Byte；否则，根据模块的不同，允

许的 大长度为 4 KB。
• 传输时，如下要求适用：LENGTH 值可以包括小于结构完整字节长度的字节大小；这

种情况下，只发送 BUFFER 的第一个 LENGTH 结构字节。 
如果激活了性能优化选项：

• BUFFER 允许的 大长度为 30 字节。

Array 对于优化存储器：如果数组数据类型不等于 Byte、Word 或 DWord，则允许的 大缓冲

区长度为 1024 字节。如果存储器未经过优化，则根据数据结构的不同，传输的 大缓

冲区长度可达 4 KB，与数据结构无关。

对于发送：LENGTH 值可包括小于数组完整字节长度的字节大小，其中，此字节大小是

数据元素字节大小的倍数。示例：Word 类型的数组的 LENGTH 参数必须是 2 的倍数，而

对 Real 类型的数组来说必须是 4 的倍数。

例如，如果 BUFFER 包括一个具有 15 个 DWord 元素（总计 60 字节）的数组并指定 
LENGTH = 20，则传输数组前 5 个 DWord 元素。如果 LENGTH 未指定或值为 0，则传输

整个数组。

String LENGTH 参数包括要发送的数字或字符。只传输 String 的字符。不发送具有 大和实际 
String 长度的字节。

表格 4-156 LENGTH 参数

LENGTH 说明

= 0 传送 BUFFER 指定的存储区的完整内容。

如果 BUFFER 指向字符串，则除包含 大长度和实际长度的字节外，将传送

全部字符串内容。

> 0 传送 BUFFER 指定的存储区的长达组态长度的内容。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Receive_P2P：接收数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Receive_P2P 指令（使用点对点通信接收数据）用于检查 CM 中接收到的帧。如果帧可用，则

将其从 CM 传输至 CPU。在 STATUS 参数中指示接收错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

 
参数

声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

BUFFER IN Variant Any 0 此参数指向接收缓冲区的起始地址。此缓冲区必须

足够大，以便接收 大帧长度。

注意：

• 不支持布尔数据或布尔字段。 
• 如果接收缓冲区在优化存储区中，则接收数据的

大允许长度为 1024 字节。

例外：支持的字节数组、字或双字的长度 大为 
4096 字节。

• 如果接收缓冲区是字符串或宽字符串，则接收数

据将写入字符串的内容中，并据此设置字符串当

前长度。

更多信息，请参见“使用 BUFFER 和 LENGTH 参数

进行通信操作 (页 5740)”
UNIVERS
AL 1)

OUT Bool --- FALSE 在 CPU 和通过 PORT 指定的 CM 之间进行数据通信

的类型：

FALSE：性能优化（周期性）

• 接收帧 多 24 个字节

• 发送帧 多 30 个字节

TRUE：Universal（非周期性）

• 根据 CM 将帧长度限制为 1、2 或 4 KB
NDR OUT Bool FALSE 如果新数据可用且指令无错完成，则为 TRUE 且保

持一个周期。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

ERROR OUT Bool FALSE 如果指令完成但出现错误，则为 TRUE 且保持一个

周期。

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）
LENGTH OUT UInt Word 0 接收到的帧的长度（以字节为单位） 

更多信息，请参见“使用 BUFFER 和 LENGTH 参数

进行通信操作 (页 5740)”。
1) 自库版本 V4.0 开始提供

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。
当 ERROR 的状态为 TRUE 时，可以评估 STATUS 输出中的错误代码。STATUS 值提供 CM 中
终止接收操作的原因。

它通常是正值，表示接收操作成功且已检测到帧标准。

如果 STATUS 值为负（十六进制值的 高有效位置位），则接收操作因出错而终止，例如奇

偶效验、帧或溢出错误。

每个通信模块均可缓冲模块特定的帧数。如果 CM 中存在多个帧，则 Receive_P2P 指令输出

早存在的帧 (FIFO)。

Receive_Reset：清除接收缓冲区 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Receive_Reset 指令（复位接收器）清除 CM 中的接收缓冲区。     

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 在此输入的上升沿开始向 CM 传输数据。

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE TRUE 保持一个周期意味着上次请求无错完成。 
ERROR OUT Bool FALSE TRUE 意味着上次请求有错完成。如果此输出为 

TRUE，则 STATUS 输出将包含相应的错误代码。

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。

Signal_Get： 读取状态 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

Signal_Get 指令（获取 RS232 信号）会读取 RS232 伴随信号的当前状态并在相应指令输出

中显示这些状态。     

说明

限制

• 此指令仅适用于 CM RS232 BA 和 RS232 HF。
• 如果为操作模式设置了 RS232C，该指令也可适用于 CM PtP (ET200SP)。 

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 在此输入的上升沿开始向 CM 传输数据。

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

NDR OUT Bool FALSE 如果已经读取 RS232 伴随信号并且指令无错完成，

则为 TRUE 并保持一个周期。

ERROR OUT Bool FALSE 如果指令完成但出现错误，则为 TRUE 且保持一个

周期

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）
DTR OUT Bool FALSE 数据设备就绪，模块就绪（输出）

DSR OUT Bool FALSE 数据设备就绪，通信站就绪（输入） 
RTS OUT Bool FALSE 发送请求，模块发送准备就绪（输出）

CTS OUT Bool FALSE 发送准备就绪，通信站可以接收数据（输入）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

DCD OUT Bool FALSE 检测到数据载体信号，收到信号电平

RING OUT Bool FALSE 呼叫显示，指示呼入

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。

Signal_Set： 设置伴随信号 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Signal_Set 指令（设置 RS232 信号）允许设置 RS232 通信信号。     

说明

限制条件

• 此指令仅适用于 CM RS232 BA 和 RS232 HF。
• 如果为操作模式设置了 RS232C，该指令也可适用于 CM PtP (ET200SP)。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 当此输入出现上升沿时，启动该指令。

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

SIGNAL IN Byte 0 选择要设置的信号（多种可能）： 
• 01H = RTS
• 02H = DTR
• 04H = DSR（仅适用于 DCE 接口类型）

RTS IN Bool FALSE 发送请求，模块已准备好发送 
在输出中设置该值（TRUE 或 FALSE），默认值：

FALSE
DTR IN Bool FALSE 数据终端就绪，模块就绪 

在输出中设置该值（TRUE 或 FALSE），默认值：

FALSE
DSR IN Bool FALSE 数据终端就绪（仅适用于 DCE 接口类型），未使用。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持一个

周期

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持一个

周期

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。

Get_Features： 获取扩展功能 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

如果模块支持，可使用 Get_Features 指令（获取扩展功能）获取模块支持 CRC 和生成诊断

消息的功能信息。

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 当此输入出现上升沿时，启动该指令。

PORT IN PORT Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

NDR OUT Bool FALSE 如果新数据可用且指令无错完成，则为 TRUE 且保

持一个周期

MODBUS_
CRC

OUT Bool FALSE Modbus CRC 支持 

DIAG_ALA
RM

OUT Bool FALSE 生成诊断消息 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

SUPPLY_V
OLT

OUT Bool FALSE 对电源电压 L+ 缺失的诊断可用：

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

ERROR OUT Bool FALSE 如果指令完成但出现错误，则为 TRUE 且保持一个

周期

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。

Set_Features： 设置扩展功能 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

如果模块支持，可使用 Set_Features 指令（选择扩展功能）激活 CRC 支持和诊断消息生成。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 当此输入存在上升沿时，用于设置扩展功能的指

令开始。

PORT IN PORT
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬

件标识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应

用于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中
分配的输入地址中分配端口参数。

EN_MODBUS
_CRC

IN Bool FALSE 激活 Modbus CRC 支持 

EN_DIAG_AL
ARM

IN Bool FALSE 激活诊断消息生成 

EN_SUPPLY_
VOLT

IN Bool FALSE 启用对电源电压 L+ 缺失的诊断

注：

S7-1500/ET 200MP 通信模块不支持该诊断。即

使该参数可与 MODBUS_CRC 等一起设置，也同

样不支持该支持。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成并且没有错误，则为 TRUE 
并保持一个周期

ERROR OUT Bool FALSE 如果指令完成但出现错误，则为 TRUE 且保持一

个周期

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 5752)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 5721)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误消息 (S7-1200, S7-1500)

PtP 错误消息概述 
错误消息在指令的 STATUS 输出中提供，并且可在该处进行评估或在用户程序中进行处理。

错误代码 说明 解决方案

16#0000 无错误 ‑
接收状态和错误代码

16#0094 基于“接收固定/ 大帧长度”(Receipt of fixed/
maximum frame length) 识别的帧结束

‑

16#0095 基于“消息超时”(Message timeou) 识别的帧结

束

‑

16#0096 基于“字符延迟时间”(Character delay time) 的
结束而识别的帧结束 

‑

16#0097 因为达到 大响应时间而中止了帧。 ‑
16#0098 基于“读取消息中的消息长度”(Read message 

length from message) 条件的实现而识别的帧结

束 

‑

16#0099 基于“结束序列”(End sequence) 的接收而识别

的帧结束

‑

发送状态和错误代码

16#7000 块空闲 ‑
16#7001 新帧的初始调用：数据传输已启动 ‑
16#7002 中间调用：数据传输运行 ‑
16#8085 无效长度 选择合适的帧长度。

• UNIVERSAL = 1（通过数据集进行数据通

信）：以下内容适用（取决于模块）：1 ... 
1024/2048/4096 字节

• UNIVERSAL = 0（通过 IO 数据进行数据通

信；针对多短帧情况进行性能优化）： 大

长度为 30 个字节（Send_P2P 指令）。

16#8087 CM PtP 模块收到的字符数超出 UNIVERSAL = 0
（性能优化）所支持的数量。

选择合适的帧长度或使用 UNIVERSAL = 1（通过

数据集进行数据通信）。

UNIVERSAL = 0（性能优化）时， 大长度为 
24 字节（Receive_P2P 指令）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 说明 解决方案

16#8088 指定长度超过了接收缓冲区中设置的范围。

注意：如果将 BUFFER 参数指定为 STRING 数据

类型，那么在当前字符串长度小于 LENGTH 参数

指定的长度时，同样会出现此错误代码。

改变接收缓冲区的范围或选择与接收缓冲区中设

置的范围相对应的帧长度。

以下内容适用（取决于模块）：1 ... 
1024/2048/4096 字节

16#8090 组态错误：WString 字节数为奇数 选择一个偶数字节数。

16#8091 UNIVERSAL = 0（性能优化）不支持数据记录 
48、49 和 50。

禁用“针对多短帧情况进行性能优

化”(Performance optimized for many short 
frames) 参数。

或

通过 IO 数据访问接收和传输的数据。

或

至少使用 V4.0 版本的指令库 
PtP Communication。

接收状态和错误代码

16#7001 新帧的初始调用：数据传输已启动 ‑
16#7002 中间调用：数据传输运行 ‑
16#8088 接收的字符数超过 BUFFER 参数指定的字符数。 选择合适的帧长度。

以下内容适用（取决于模块）：1 ... 
1024/2048/4096 字节

16#8090 组态错误：WString 字节数为奇数 选择一个偶数字节数。

特殊功能的错误消息代码

16#818F 错误的参数编号设置（仅限 USS） 选择合适的参数编号 (PARAM)。
允许下列编号：0 ... 2047

16#8190 CRC 计算的错误设置 为 CRC 计算选择合适的值。

以下内容有效：禁用或激活。

检查所寻址的模块是否支持 CRC 计算。

16#8191 诊断错误中断的错误设置 为“诊断中断”(Diagnostics interrupt) 选择合适

的值。

以下内容有效：取消激活诊断中断或激活诊断中

断。

检查所寻址的模块是否支持生成诊断中断。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 说明 解决方案

16#8193 该模块不支持电源电压诊断 L+。 为“诊断中断”(Diagnostics interrupt) 选择合适

的值。

以下内容有效：取消激活诊断中断或激活诊断中

断。

检查所寻址的模块是否支持生成诊断中断。

“端口组态”的错误消息代码

16#81A0 该模块不支持此协议。 为模块选择一个有效的协议 (PROTOCOL)。
16#81A1 该模块不支持此数据传输速率。 为模块选择有效的数据传输速率 (BAUD)。
16#81A2 该模块不支持此奇偶校验设置。 为“奇偶校验”(Parity) 选择合适的值 (PARITY)。

以下内容有效： 
• 无 (1)
• 偶校验 (2)
• 奇校验 (3)
• 标记校验 (4)
• 间隔校验 (5)
• 任意 (6)

16#81A3 该模块不支持此数据位数。 为“数据位数”(Number of data bits) 选择合适

的值 (DATABITS)。
以下内容有效： 
• 7 (2)
• 8 (1)

16#81A4 该模块不支持此停止位数。 为“停止位数”(Number of stop bits) 选择合适

的值 (STOPBITS)。
以下内容有效： 
• 1 (1)
• 2 (2)

16#81A5 该模块不支持此数据流控制类型。 为模块选择有效的数据流控制 (FLOWCTRL)。
16#81A7 XON 或 XOFF 的值无效 为 XON (XONCHAR) 和 XOFF (XOFFCHAR) 选择

合适的值。

数值的有效范围：0...255

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 说明 解决方案

16#81AA 无效的工作模式 有效的工作模式包括： 
• 全双工 (RS232) (0)
• 全双工 (RS422) 四线制模式（点对点）(1)
• 全双工 (RS422) 四线制模式（多点主站）(2)/

(CM PtP (ET 200SP))
• 全双工 (RS422) 四线制模式（多点从站）(3)/

(CM PtP (ET 200SP))
• 半双工 (RS485) 两线制操作。(4)

16#81AB 无效接收线路初始状态 有效的初始状态是：

• “无”默认设置 (0)
• 信号 R(A)=5 V、信号 R(B)=0 V（断路检测）

(1)：
仅可以选择以下项：“全双工 (RS422) 四线

制操作（点对点连接）”和“全双工 
(RS422) 四线制模式（多点从站）”。

• 信号 R(A)=0 V、信号 R(B)=5 V (2)：此默认

设置对应于空闲状态（无激活的发送操作）。

16#81AC “断路检测”(Break detection) 的值无效 为“断路检测”(Break detection) 选择合适的

值。以下内容有效： 
• 断路检测已禁用 (0)
• 断路检测已激活 (1)。

16#81AF 该模块不支持此协议。 为该模块选择一个有效的协议。

“发送组态”的错误代码

16#81B5 两个以上的结束符，或

结束序列 > 5 个字符

为“结束符”(End delimiter) 和“结束序列”(End 
sequence) 选择合适的值。

以下内容有效： 
• 取消激活 (0)，
• 1 个 (1) 或 2 个 (2) 结束符

或 
• 取消激活 (0)，
• 结束序列的 1 个 (1) 至 多 5 个 (5) 字符。

16#81B6 因选择了 3964(R) 协议而拒绝了发送组态 如果设置 3964(R) 协议，则确保未传输发送组

态。

“接收组态”的错误代码

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 说明 解决方案

16#81C0 开始条件无效 选择合适的启动条件。

以下内容有效： 
• 在帧开始前发送中断

• 发送“空闲线路”(Idle Line)。
16#81C1 结束条件无效或未选择结束条件 选择合适的结束条件（请参见

AUTOHOTSPOT）。

16#81C3 “ 大消息长度”(Maximum message length) 的
值无效

为“ 大信息长度”(Maximum message 
length) 选择合适的值 (MAXLEN)。
值的有效范围（取决于模块）：

1-1024/2048/4096（字节）

16#81C4 “消息中长度规范的偏移量”(Offset of the length 
specification in the message) 的值无效

为“消息中长度规格的偏移量”(Offset of the 
length specification in the message) 选择合适

的值。

值的有效范围（取决于模块）：

1-1024/2048/4096（字节）

16#81C5 “长度字段的大小”(Size of length field) 的值无效 为“长度字段的大小”(Size of length field) 选择

合适的值 (LENGTHSIZE)。
值的有效范围（以字节表示）： 
• 1 (1)
• 2 (2)
• 4 (4)

16#81C6 “长度规范中未计字符数”(Number of characters 
not counted in length specification) 的值无效

为“长度规范中未计字符数”(Number of 
characters not counted in length specification) 
选择合适的值 (LENGTHM)。
数值的有效范围：0 到 255（字节）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 说明 解决方案

16#81C7 “消息偏移量 + 长度字段大小 + 未计字符数”的

总和大于 大帧长度 
为“消息偏移量”(Offset in message)、“长度字

段大小”(Size of length field) 和“未计字符

数”(Number of characters not counted) 选择合

适的值。

数值的有效范围：

• 消息偏移量（取决于模块）：

0 ... 1024/2048/4096（字节）

• “长度字段的大小”(Size of length field)：1、
2 或 4（字节）

• “未计字符数”(Number of characters not 
counted)：0 到 255（字节）

16#81C8 “响应超时”(Response timeout) 的值无效 为“响应超时”(Response timeout) 选择合适的

值。

数值的有效范围：1-65535 (ms)
16#81C9 “字符延迟时间”(Character delay time) 的值无效 为“字符延迟时间”(Character delay time) 选择

合适的值。

数值的有效范围：1 至 65535（位时间）

16#81CB 激活了帧结束序列，但没有为检查激活字符 为检查激活一个或多个字符。

16#81CC 激活了帧开始序列，但没有为检查激活字符 为检查激活一个或多个字符。

16#81CD “禁止覆盖”(Prevent overwriting) 的值无效 为“禁止覆盖”(Prevent overwriting) 选择合适

的值。

以下内容有效： 
• 取消激活防止覆盖操作 (0) 或
• 激活防止覆盖操作 (1)

16#81CE “启动时清空接收缓冲区”(Clear receive buffer on 
startup) 的值无效

为“启动时清空接收缓冲区”(Clear receive 
buffer on startup) 选择合适的值。

以下内容有效： 
• 取消激活启动时清除接收缓冲区 (0)
• 激活启动时清除接收缓冲区 (1)

发送状态和错误代码

16#81D0 在发送命令运行期间接收发送请求 确保未在发送命令运行期间接收到附加发送请

求。

16#81D1 XON 或 CTS = ON 的等待时间已结束。 通信伙伴有故障、太慢或已离线。检查通信伙

伴，或在需要时更改参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 说明 解决方案

16#81D2 “硬件 RTS 始终开启”(Hardware RTS always 
ON)：发送作业因从 DSR = ON 更改为 DSR = OFF 
而取消

检查通信伙伴。确保 DSR 在整个传输持续期间

内均保持为 ON。

16#81D3 发送缓冲区上溢/发送帧太长 选择较短的帧长度。

以下内容有效（取决于模块）：1 ... 
1024/2048/4096（字节）

16#81D5 传输因参数更改、检测到线路断路或 CPU 处于 
STOP 状态而取消

检查参数分配、线路断路和 CPU 状态。

16#81D6 传输因未接收到结束标识符而取消 检查结束符的参数分配和通信伙伴的帧。

16#81D7 用户程序和模块间的通信错误 检查通信（例如，匹配序列号）。

16#81D8 尝试传输因未组态模块而被拒绝 组态模块。

16#81DF 模块因为下列其中一个原因复位了 FB 的接口：

• 模块重启

• 模块参数重新分配

• CPU STOP

—

接收组态的错误代码

16#81E0 帧已中止：接收缓冲区上溢/接收帧太大 增加用户程序中对接收功能的调用率，或组态带

有数据流控制的通信。

16#81E1 帧已中止：奇偶校验错误 检查通信伙伴的连接线路，或确认两台设备是否

针对相同的数据传输速率、奇偶校验和结束位数

进行了组态。

16#81E2 帧已中止：字符帧错误 检查起始位、数据位、奇偶校验位、数据传输速

率和结束位的设置。

16#81E3 帧已中止：字符上溢错误 固件出错：请联系客户支持。

16#81E4 帧已中止：“消息偏移量 + 长度字段大小 + 未计

字符数”(Offset in the message + size of the 
length field + number of characters not 
counted) 的总长度大于接收缓冲区

为消息偏移量、长度字段大小和未计字符数选择

合适的值。

16#81E5 帧已中止：中断 到伙伴的接收线路断路。 
重新连接或接通伙伴电源。

16#81E6 超出“缓冲的接收帧数”(Buffered receive 
frames) 大值

在用户程序中更频繁调用指令、利用数据流控制

组态通信或者增加已缓冲的帧数。

16#81E7 模块和 Receive_P2P 同步出错 确保 Receive_P2P 的多个实例未访问相同的模

块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 说明 解决方案

16#81E8 帧已中止：字符延时时间在检测到消息结束标准

前结束

伙伴设备有故障或太慢。根据需要，使用传输线

路中互联的接口测试设备对此进行检查。

16#81E9 Modbus CRC 错误（仅适用于支持 Modbus 的通

信模块）

Modbus 帧的校验和错误。检查通信伙伴。

16#81EA Modbus 帧过短（仅适用于支持 Modbus 的通信

模块）

不符合 Modbus 帧的 短长度。检查通信伙伴。

16#81EB 帧已中止：达到 大帧长度 在通信伙伴上选择较短的帧长度。

以下内容有效（取决于模块）：

1-1024/2048/4096（字节）

检查帧检测结束参数。

错误代码 V24 伴随信号

16#81F0 模块不支持 V24 伴随信号 您已尝试不支持 V24 伴随信号的模块设置伴随

信号。确保此为 RS 232 模块或者已设置 RS232 
模块 (ET 200SP)。

16#81F1 无 V24 伴随信号操作 如果激活了硬件数据流控制，则无法手动操作 
V24 伴随信号。

16#81F2 由于该模块的类型为 DTE，因此无法设置 DSR 信
号。

检查模块的组态类型。 
模块类型必须为 DCE（数据通信设备）。

16#81F3 由于该模块的类型为 DCE 类型，因此无法设置 
DTR 信号。

检查模块的组态类型。 
模块类型必须为 DTE（数据终端设备）。

16#81F4 块头错误（例如，块类型不正确或块长度不正确）检查背景数据块和块头。

接收组态的错误代码

16#8201 
1)

Receive_Conditions 是指向无效数据类型的指针 输入一个指向以下数据类型的指针：

DB、BOOL、BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL、DATE、
TIME_OF_DAY、TIME、S5TIME、
DATE_AND_TIME 和 STRING

16#8225 Receive_Conditions 指向大于 1 kB 的优化存储区 
或 
Receive_Conditions 指向优化存储区并且接收长

度大于 Receive_Conditions 访问的区域。

输入一个指针，其指向区域的 大长度需满足：

• 优化存储区：1 KB
• 非优化存储区：4 KB
注意：如果指针指向优化存储区，发送的数据不

要超过 1 KB。
16#8229 
1)

Receive_Conditions 是指向 BOOL 的指针，其位

数不等于 n * 8
如果使用指向 BOOL 的指针，位数必须是 8 的倍

数。

指令
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错误代码 说明 解决方案

错误代码，一般

16#8280 读取模块时进行否定确认 有关错误原因的更多详细信息，请参见 
RDREC.STATUS 静态参数和 SFB RDREC 的说明。

• 检查 PORT 参数中的输入

• 首次调用前设置 COM_RST 参数。

16#8281 写入模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入

在 WRREC.STATUS 静态参数和 SFB WRREC 的说

明中会找到有关错误原因的更多详细信息。

16#8282 模块不可用 检查 PORT 参数中的输入并确保模块可以访问。

接收组态的错误代码

16#82C1 “缓冲的接收帧数”(Buffered receive frames) 的值

无效。

为“缓冲的接收帧数”(Buffered receive frames) 
选择合适的值。

数值的有效范围：1-255
16#82C2 因选择了 3964(R) 协议而拒绝了接收组态 如果设置了 3964(R) 协议，则请确保未发送接

收组态。

16#8301 
1)

Receive_Conditions 是指向无效数据类型的指针 选择有效的数据类型。

以下内容有效：DB、BOOL、BYTE、CHAR、
WORD、INT、DWORD、DINT、REAL、DATE、
TIME_OF_DAY、TIME、S5TIME、
DATE_AND_TIME 和 STRING

16#8322 读取参数时发生范围长度错误 检查 Receive_Conditions 参数上的输入

16#8324 读取参数时发生范围错误 检查 Receive_Conditions 参数上的输入

16#8328 读取参数时发生设置错误 检查 Receive_Conditions 参数上的输入

发送状态和错误代码

16#8328 
1)

BUFFER 是指向 BOOL 的指针，其位数不等于 
n * 8

如果使用指向 BOOL 的指针，位数必须是 8 的倍

数。

接收组态的错误代码

16#8332 Receive_Conditions 参数有无效数据块 检查 Receive_Conditions 参数上的输入 
16#833A Receive_Conditions 参数上的数据块标志表示的

是未下载的数据块。

检查 Receive_Conditions 参数上的输入

16#8351 数据类型无效 检查 Receive_Conditions 参数上的输入

16#8352 
1)

Receive_Conditions 未指向数据块 检查指向 Receive_Conditions 的指针

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 说明 解决方案

16#8353 
1)

Receive_Conditions 未指向 Receive_Conditions 
类型的结构

检查指向 Receive_Conditions 的指针

错误代码 3964(R) 协议

16#8380 参数分配错误：“字符延迟时间”(Character 
delay time) 值无效。

为“字符延迟时间”(Character delay time) 
(CharacterDelayTime) 选择合适的值。

数值的有效范围：1 ... 65535 (ms)
16#8381 参数分配错误：“响应超时”(Response timeout) 

值无效。

为“响应超时”(Response timeout) 
(AcknDelayTime) 选择合适的值。

数值的有效范围：1 ... 65535 (ms)
16#8382 参数分配错误：“优先级”(Priority) 值无效。 为“优先级”(Priority) (Priority) 选择合适的值。

以下内容有效： 
• 高 (1)
• 低 (0)

16#8383 参数分配错误：“块检查”(Block check) 值无效 为“块检查”(Block check) 选择合适的值 (BCC)。
以下内容有效： 
• 带块检查 (1)
• 不带块检查 (0)

16#8384 参数分配错误：“连接尝试次数”(Connection 
attempts) 值无效。

为“连接尝试次数”(Connection attempts) 
(BuildupAttempts) 选择合适的值。

数值的有效范围：1 ... 255
16#8385 参数分配错误：“传输尝试次数”(Transmission 

attempts) 值无效。

为“传输尝试次数”(Transmission attempts) 
(RepetitionAttempts) 选择合适的值。

数值的有效范围：1 ... 255
16#8386 运行错误：超出连接尝试次数 检查接口电缆和传输参数。 

还要检查是否在伙伴设备上正确组态了接收功

能。

16#8387 运行错误：超出传输尝试次数 检查接口电缆、传输参数和通信伙伴的组态。

16#8388 运行错误：“块检查字符”(Block check 
character) 错误 
内部计算的块检查字符值与伙伴在连接结束时收

到的块检查字符不一致。

检查连接是否被严重破坏；此时也可以不时地查

看错误代码。可以使用切换到传输线路的接口测

试设备检查伙伴设备上的正确功能。

指令
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错误代码 说明 解决方案

16#8389 运行错误：等待空闲接收缓冲区时接收到的无效

字符

接收缓冲区为空时，通信伙伴的发送请求

（STX，02H）仅使用 DLE 应答。之前不可能接

收到其它字符（再次收到 STX 除外）。

可以使用切换到传输线路的接口测试设备检查伙

伴设备上的正确功能。

16#838A 运行错误：接收时发生逻辑错误。

收到 DLE 后，又收到一个随机字符（DLE 或 ETX 
除外）。

检查伙伴是否总是复制帧报头和数据字符串中

的 DLE，或连接是否用 DLE ETX 终止。可以使用

切换到传输线路的接口测试设备检查伙伴设备上

的正确功能。

16#838B 运行错误：超过字符延时时间 伙伴设备过慢或发生故障。

根据需要，用切换到传输线路上的接口测试设备

进行验证。

16#838C 运行错误：空闲接收缓冲区的等待时间已开始 在用户程序中更频繁调用指令或者利用数据流控

制组态通信。

16#838D 运行错误：未在 NAK 4 秒后开始帧重复 检查通信伙伴。伙伴必须在 4 秒内重复所接收

到的可能受损的帧。

16#838E 运行错误：在空闲模式下，收到了一个或多个字

符（NAK 或 STX 除外）。

可以使用切换到传输线路的接口测试设备检查伙

伴设备的正确功能。

16#838F 运行错误：初始化冲突 - 两个伙伴均具有高优先

级

在其中一个伙伴上设置“低”(Low) 优先级

16#8391 参数分配错误：因设置了自由口而拒绝了 3964 
组态数据

如果已设置自由口协议，确保未发送任何 3964 
参数分配数据。

错误代码，一般

16#8FFF 模块因复位而暂时未准备就绪。 重复请求。

1) 仅限 S7-300/400 CPU 的指令 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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USS (S7-1200, S7-1500)

库版本间的依赖性 (S7-1200, S7-1500)
必须按照下列一一对应的组合关系来使用“USS”和“点对点”指令库：

“USS”库版本 “点对点”库版本

V1.3 V1.1
V2.4 V2.4
V3.1 V2.4
V4.3 V3.2
V5.0 V4.0

USS 通信概述 (S7-1200, S7-1500)

USS 通信

USS 指令控制支持通用串行接口协议 (USS) 的变频器运行。可通过 PtP 通信模块的 RS485 连
接和 USS 指令与多个变频器通信。通常，每个 RS 485 端口 多可运行 16 个驱动器。一些

通信模块甚至 多可运行 31 个驱动器。    
USS 协议使用主从网络通过串行总线进行通信。主站使用地址参数将数据发送到所选从站。

未先收到发送请求时从站不能发送。各从站之间无法通信。USS 通信在半双工模式下进行。

下图显示具有 16 台变频器的示例应用网络图。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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3

1 2

① CPU
② CM
③ USS 网络中的 USS 变频器

图 4-4 S7-1500 通信模块接线示例

说明

通过 RS232 与变频器通信

基本上还可以使用 CM PtP RS232 BA 和 CM PtP RS232 HF 与变频器通信。但只可将一台变频

器连接到 RS232 端口。

通过 RS422 与变频器通信

基本上还可以使用 CM PtP RS422/485 BA 和 CM PtP RS422/485 HF 的 RS422 接口与变频器

通信。但只可将一台变频器连接到 RS422 端口。

程序中的 USS 指令

• USS_Port_Scan：USS_Port_Scan 指令允许在 USS 网络中通过一个通信模块与 多 16 个
驱动器进行通信（必须循环调用）。 
程序中每个 PtP 通信端口只有一条 USS_Port_Scan 指令，并且该指令控制发往所有变频

器的传输。

• USS_Drive_Control：USS_Drive_Control 指令允许从 USS_Port_Scan 中为驱动器准备发送

数据并显示其接收数据。 
USS_Drive_Control 组态要发送的数据并评估在前一请求中从 USS_Port_Scan 收到的数据。

• USS_Read_Param：USS_Read_Param 指令允许从驱动器中读取参数。 
• USS_Write_Param：USS_Write_Param  指令允许用户更改驱动器中的参数。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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USS 协议使用要求 (S7-1200, S7-1500)
四条 USS 指令使用 2 个 FB 和 2 个 FC 支持 USS 协议。对于每个 USS 网络，一个背景数据块 
(DB) 用于 USS_Port_Scan ，一个背景数据块用于 USS_Drive_Conrol 的所有调用。    

图 4-5 USS 程序顺序

连接到一个 RS485 端口的所有变频器（ 多 16 个）都属于同一 USS 网络。连接到另一个 
RS485 端口的所有变频器都属于其它 USS 网络。对于所有 USS_Drive_Control 指令，每个 USS 
网络都通过唯一的背景数据块进行管理，对于 USS_Port_Scan 指令，则加上另一个背景数据

模块。对于 USS_Drive_Conrol，属于 USS 网络的所有指令都必须共享此背景数据块。

USS_Port_Scan, USS_Read_Param 和 USS_Write_Param 指令具有该函数的 USS_DB 参数。该

参数必须连接到 USS_Drive_Control 指令的背景数据块的（静态）USS_DB 参数。

• 指令 USS_Drive_Control 和 USS_Port_Scan 是函数块 (FB)。如果向程序编辑器中添加 
USS_Drive_Control 或 USS_Port_Scan 指令，“调用选项”(Call options) 对话框将提示您

为此 FB 分配 DB。如果它是此程序中此 USS 网络的第一条 USS_Drive_Control 指令，则

可应用 DB 标准分配（必要时也可更改名称），并会为您创建新 DB。但如它不是此变频

器的第一条 USS_Drive_Control 指令，则必须在“调用选项”(Call options) 对话框的下拉

菜单中选择已分配给此 USS 网络的 DB。
• 指令 USS_Write_Param 和 USS_Read_Param 是函数 (FC)。在编辑器中添加这些 FC 时不

会分配 DB。如果在编辑器中添加这些 FC 或 USS_Port_Scan 指令，则需要将相应 
USS_Drive_Control 背景数据块的 USS_DB 参数分配给这些指令的 USS_DB 输入。双击参

数字段，然后单击符号显示可用 DB。输入一个句点“.”并从下拉列表中选择 USS_DB 参数。

指令
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• USS_Port_Scan 函数通过点对点 RS485 通信端口控制 CPU 与变频器之间的通信。每次调

用此功能时，将进行与变频器之间的通信。程序必须快速调用此函数，以使变频器不发

出超时信号。为确保帧通信的响应时间恒定，应在循环中断 OB 中调用该指令。

• USS_Drive_Control 指令使程序能够访问 USS 网络中的指定变频器。其输入和输出对应于

变频器的状态和运行功能。如果网络中有 16 台变频器，在程序中必须至少调用 
USS_Drive_Control  16 次，即每次一台变频器。 
只能从循环 OB 中调用 USS_Drive_Control 指令。

• USS_Read_Param 和 USS_Write_Param  函数用于读写变频器的操作参数。这些参数控制

变频器内部运行。有关这些参数的定义，请参见变频器手册。程序可能包括任意多个此

类函数，但在任意时刻一台变频器都只能激活一个读取或写入请求。只可从主程序的循环 
OB 调用 USS_Read_Param 和 USS_Write_Param  函数。

注意

USS 指令调用

只从主程序的循环 OB 调用 USS_Drive_Control, USS_Read_Param  和 USS_Write_Param 。
可从任何 OB 调用 USS_Port_Scan 指令函数，但通常从循环中断 OB 调用。

不要在优先级比 USS_Port_Scan 指令所在 OB 的优先级高的 OB 中使用 USS_Drive_Control, 
USS_Read_Param 或 USS_Write_Param 指令。例如，不要向主程序中添加 USS_Port_Scan 
或向循环中断 OB 中添加 USS_Read_Param 。如果其它指令中断了 USS_Port_Scan 的执行，

可能会发生意外错误。

说明

参数 ID 值
用户需要对变频器的 4 个 PIV 字 (ParameterIDValue) 的用途进行组态。

计算与变频器的通信时间

与变频器进行的通信与 CPU 的周期不同步。CPU 与变频器的通信完成前，通常会运行几个

周期。

为确保不触发变频器的看门狗设置，必须在看门狗时间内向变频器发送帧。如果通信发生错

误，用户必须允许多次重试来完成这一事务。默认情况下，使用 USS 协议时每个事务 多

进行 2 次重试。

两次发送帧的 长时间间隔按如下公式计算：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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N * (5 * 周期时间 + 帧运行时间 + 接收帧的 长超时) * (传送尝试次数)

N 该网络中的变频器数量

因数 5 发送和接收帧通常需要 5 个周期。 
周期时间 调用 USS_Port_Scan 指令的循环中断 OB 的 大周期时间。

帧运行时间 帧运行时间 =（每帧的字符数）*（11 Bit/每字符）/（以 Bit/s 为单位

的数据传输速率）

传输尝试次数 重试次数 + 1
接收帧的超时 RCVTIME（如果未收到驱动器的任何响应） 
接收帧的 长超时 RCVTIME + MSGTIME（如果在 RCVTIME 快结束前收到不完整回复且 

MSGTIME 的监视已过期，或者如果在 RCVTIME 过期后仍在处理响

应，则超时将延迟 MSGTIME）

下列时间适用于“已接收帧的超时”(ms)：

比特/秒 115200 57600 38400 19200 9600 4800 2400 1200
Receive_Conditions.E
ND.RCVTIME

25 29 33 56 72 100 100 100

Receive_Conditions.E
ND.MSGTIME

25 29 33 56 72 124 240 460

接收帧的 长超时 = (Receive_Conditions.END.RCVTIME (0.072 s) + 
Receive_Conditions.END.MSGTIME (0.072 s))
示例：

5 个驱动器

数据传输速率 = 9600 bps
每帧 28 个字符

周期 = 0.020 s
重试次数 = 2
时间间隔 = 5 * ((5*0.02) + ((1*28*11)/9600) + 0.072 + 0.072) * (2+1) = 4.14（秒）

这种情况下，驱动器的监视时间必须设置为大约 4 秒。

说明

性能优化选项

激活性能优化后，帧长度和波特率对于 OB 周期的两个发送帧（Send_P2P 和 Receive_P2P）
之间的 长时间间隔起决定性作用。

指令
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USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31：通过 USS 网络进行通信 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

使用 USS_Port_Scan_31 指令 
只能在 S7-1500 CPU 上使用 USS_Port_Scan_31 指令。

说明

USS_Port_Scan  指令通过 USS 网络为 多 16 个变频器处理通信。 
USS_Port_Scan_31 指令通过 USS 网络为 多 31 个变频器处理通信。 
添加指令时 STEP 7 自动创建背景数据块。    

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-1200/
1500

S7-300/
400/

WinAC
PORT IN Port Word 0 指定用于以下通信的通信模块： 

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

BAUD IN DInt 9600 USS 通信的数据传输速率

以下内容有效：

• 1200 bps
• 2400 bps
• 4800 bps
• 9600 bps
• 19200 bps
• 38400 bps
• 57600 bps
• 115200 bps

USS_DB INOUT USS_BASE – USS_DB 参数必须连接到背景数据块的（静态）

USS_DB 参数，该参数是在向程序中添加 
USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 指令时

生成并初始化的。

COM_RST INOUT --- Bool FALSE USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-1200/
1500

S7-300/
400/

WinAC
ERROR OUT Bool FALSE 如果为 TRUE，此输出表示发生错误且 STATUS 输出

有效。

可能需要检查 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 指令的背景数据块中静态变

量 USS_DB. w_USSExtendedError 的值。

STATUS OUT Word 0 错误代码（请参见错误消息 (页 5785)）。

程序中每个 PtP 通信端口只有一条 USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令，并且此指令的

每个调用都控制往返于此网络中所有变频器的传输。分配给一个 USS 网络和一个 PtP 通信端

口的所有 USS 函数都必须使用相同的背景数据块。

程序必须足够频繁地执行 USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令，以防止变频器超时（请

参见 USS 协议使用要求 (页 5765)“计算与变频器通信的时间”）。 
通常从循环中断 OB 调用 USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令，以防变频器超时并使上

次 USS 数据更新可用于调用 USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5770 编程和操作手册, 11/2022



USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31  数据块变量

下表显示了可在程序中使用的 USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 背景数据块中的公共静态

变量。

表格 4-157 背景数据块中的静态变量

变量 数据类型 标准 说明

MODE USInt 4 工作模式

有效的工作模式包括： 
• 0 = 全双工 (RS232) 
• 1 = 全双工 (RS422) 四线制模式（点对点） 
• 2 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点主站；CM PtP (ET 200SP)) 
• 3 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点从站；CM PtP (ET 200SP))
• 4 = 半双工 (RS485) 二线制模式 1)

LINE_PRE USInt 2 接收线路初始状态

有效的初始状态是：

• 0 =“无”初始状态 1)

• 1 = 信号 R(A)=5 V，信号 R(B)=0 V（断路检测）：

在此初始状态下，可进行断路检测。

仅可以选择以下项：“全双工 (RS422) 四线制模式（点对点连接）”

和“全双工 (RS422) 四线制模式（多点从站）”。

• 2 = 信号 R(A)=0 V，信号 R(B)=5 V：
此默认设置对应于空闲状态（无激活的发送操作）。在此初始状态

下，无法进行断路检测。

BRK_DET USInt 0 激活诊断中断：

• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

RETRIES_MAX SInt/Byte 2 发生通信错误时的重试次数。

在设定时间内未收到响应帧时，可使用此参数设置请求帧的重试次数。

EN_DIAG_ALA
RM

Bool 0 激活诊断中断：

• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

EN_SUPPLY_V
OLT

Bool 0 启用对电源电压 L+ 缺失的诊断

• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

1) 使用 PROFIBUS 电缆连接 CM 1241 的 RS485 时所需的设置

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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版本 2.5 的功能与版本 2.4 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

指令版本

USS_Port_Scan:
版本 2.5 的功能与版本 2.4 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Port_Scan_31:
版本 1.2 的功能与版本 1.1 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31：准备并显示变频器数据  (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

使用 USS_Drive_Control_31 指令 
只能在 S7-1500 CPU 上使用 USS_Drive_Control_31 指令。

说明

USS_Drive_Control  指令为 多 16 个驱动器准备发送数据并评估驱动器的响应数据。

USS_Drive_Control_31 指令为 多 31 个驱动器准备发送数据并评估驱动器的响应数据。 
需要对每台变频器使用单独的指令实例，并且分配给一个 USS 网络和一个 PtP 通信端口的所

有 USS 函数都必须使用同一背景数据块。在添加第一条 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 指令时必须输入 DB 名称。之后引用这个在添加第一条指令时创建的 
DB。
添加指令时 STEP 7 自动创建 DB。    

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-300/
400/

WinAC
RUN IN Bool FALSE 变频器的起始位：如果此参数为 TRUE，则输入允许

以预设速度运行变频器。如果在变频器运行期间 RUN 
变为 FALSE，则电机滑行至静止。此行为不同于断开

电源 (OFF2) 和电机制动 (OFF3)。
OFF2 IN Bool FALSE “滑行至静止”位：如果此参数为 FALSE，此位会使

变频器滑行至静止而不制动。

OFF3 IN Bool FALSE 快速停止位：如果此参数为 FALSE，此位通过制动变

频器产生快速停止。

F_ACK IN Bool FALSE 错误确认位：此位复位变频器的错误位。清除错误后

此位置位，变频器以此方式检测前一错误不必报告。

DIR IN Bool FALSE 变频器方向控制：如果变频器正向运行，则此位置位

（如果 SPEED_SP 为正值；请参见表“SPEED_SP 与 DIR 
参数的交互”）。

DRIVE IN USInt Byte 1 变频器地址：此输入是 USS 变频器的地址。有效范围

是变频器 1 与变频器 16 之间。

PZD_LEN IN USInt Byte 2 字长度：这是 PZD 数据字数。有效值为 2、4、6 或 8 
个字。

SPEED_S
P

IN Real 0.0 速度设定值：这是组态频率百分比形式的变频器速

度。正值表示变频器正向运行（如果 DIR 为 True）。

有效值范围是 200.00 至 -200.00。
CTRL3 IN Word 0 控制字 3：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

CTRL4 IN Word 0 控制字 4：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

CTRL5 IN Word 0 控制字 5：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

CTRL6 IN Word 0 控制字 6：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

CTRL7 IN Word 0 控制字 7：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-300/
400/

WinAC
CTRL8 IN Word 0 控制字 8：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 指令的

初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 COM_RST 
复位为 FALSE。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

NDR OUT Bool FALSE 可用的新数据：如果此参数为 TRUE，该位表示新通

信请求数据可用于输出。

ERROR OUT Bool FALSE 发生错误：如果为 TRUE，则表示发生错误且 STATUS 
输出有效。出错时所有其它输出都置零。只在 
USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令的 ERROR 
和 STATUS 输出发出通信错误信号。

STATUS OUT Word 0 错误代码（请参见错误消息 (页 5785)）。

RUN_EN OUT Bool FALSE 运行已启用：此位表示变频器是否在运行。

D_DIR OUT Bool FALSE 变频器方向：此位表示变频器是否在正向运行。

• FALSE – 正向

• TRUE – 反向

INHIBIT OUT Bool FALSE 变频器已禁止：此位表示变频器的禁止位状态。

• FALSE – 未禁止

• TRUE – 已禁止 
FAULT OUT Bool FALSE 变频器错误：此位表示变频器出现错误。必须修复错

误并将 F_ACK 置位以将此位清零。

SPEED OUT Real 0.0 实际值变频器速度（变频器状态字 2 的换算值）：这

是组态速度百分比形式的变频器速度。

STATUS1 OUT Word 0 变频器状态字 1
此值包括变频器的固定状态位。

STATUS3 OUT Word 0 变频器状态字 3 
此值包括变频器的用户可定义状态字。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-300/
400/

WinAC
STATUS4 OUT Word 0 变频器状态字 4 

此值包括变频器的用户可定义状态字。

STATUS5 OUT Word 0 变频器状态字 5
此值包括变频器的用户可定义状态字。

STATUS6 OUT Word 0 变频器状态字 6
此值包括变频器的用户可定义状态字。

STATUS7 OUT Word 0 变频器状态字 7
此值包括变频器的用户可定义状态字。

STATUS8 OUT Word 0 变频器状态字 8
此值包括变频器的用户可定义状态字。

初执行 USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 时，在背景数据块中初始化 USS 地址

（DRIVE 参数）指定的变频器。初始化过后，USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令可按此

变频器编号开始与变频器进行通信。 
如果更改变频器编号，必须先将 CPU 置于 STOP 模式然后再回到 RUN 模式才能初始化背景

数据块。在 USS 发送缓冲区中组态输入参数，从“上一个”有效的响应缓冲区读取任意输出。

USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 只会组态要发送的数据并会评估上一个请求中收

到的数据。

可使用 D_IR 输入 (Bool) 或对 SPEED_SP 输入 (Real) 使用符号（正或负）来控制变频器旋转

方向。下表解释这些输入如何共同确定变频器旋转方向（假设电机正向旋转）。

表格 4-158 SPEED_SP 与 DIR 参数的交互

SPEED_SP DIR 变频器旋转方向

值 > 0 0 反向

值 > 0 1 正向

值 < 0 0 正向

值 < 0 1 反向

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31  数据块变量

下表显示了可在程序中使用的 USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 背景数据块中的

公共静态变量。

表格 4-159 背景数据块中的静态变量

变量 数据类型 标准 说明

USS_DB. 
w_USSExtende
dError

Word 16#0 USS 驱动器的扩展错误代码 - 特定于驱动器的值 
错误消息的含义取决于第一个报告错误的指令 (ERROR = TRUE)。区分

为以下情况：

• USS_Write_Param / USS_Write_Param_31：错误代码的含义可在

变频器说明中找到。

• USS_Read_Param / USS_Read_Param_31：错误代码的含义可在变

频器说明中找到。

• USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31：受错误消息影响的变频器的

编号。

指令版本

USS_Drive_Control:
版本 2.0 的功能与版本 1.2 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Drive_Control_31:
版本 2.0 的功能与版本 1.0 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Read_Param / USS_Read_Param_31：从变频器读取数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

使用 USS_Read_Param_31 指令 
只能在 S7-1500 CPU 上使用 USS_Read_Param_31 指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

USS_Read_Param 指令从 多 16 个变频器之一读取参数。 
USS_Read_Param_31 指令从 多 31 个变频器之一读取参数。 
分配给一个 USS 网络和一个 PtP 通信端口的所有 USS 函数都必须使用 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31  指令的背景数据块。必须从主程序的循环 OB 调用 USS_Read_Param / 
USS_Read_Param_31。    

参数

参数 声明

 
数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool – 在 REQ 的上升沿创建新的读取请求。 
DRIVE IN USInt Byte – 变频器地址：DRIVE 是 USS 变频器的地址。有效范围

是变频器 1 与变频器 16 之间。

PARAM IN UInt – 参数编号：PARAM 指定要写入的变频器参数。此参

数的范围是 0 到 2047 之间。对某些变频器来说，

INDEX 参数的 高有效字节可用来访问大于 2047 的
参数值。变频器手册中有关于访问扩展范围的更多信

息。

INDEX IN UInt – 参数索引：INDEX 指定要写入的变频器参数索引。它

是 16 位值，其中 低有效位是介于 0 至 255 的实际

索引值。变频器也可使用特定于变频器的 高有效字

节。有关详细信息，请参见变频器手册。

USS_DB INOUT USS_BASE – USS_DB 参数必须连接到背景数据块的（静态）

USS_DB 参数，该参数是在向程序中添加 
USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 指令时

生成并初始化的。

DONE1 OUT Bool FALSE 如果此参数为 TRUE，则读取参数的先前请求值可用

于 VALUE 输出。USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 指令识别出变频器的读取响

应时此位置位。下次调用 USS_Read_Param / 
USS_Read_Param_31  时此位复位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明

 
数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

ERROR OUT Bool FALSE ERROR = TRUE：出现错误且 STATUS 输出有效。出错

时所有其它输出都置零。只在 USS_Port_Scan / 
USS_Port_Scan_31 指令的 ERROR 和 STATUS 输出发

出通信错误信号。

可能需要检查 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 指令的背景数据块中静态变

量 USS_DB. w_USSExtendedError 的值。

STATUS OUT UInt 0 错误代码（请参见错误消息 (页 5785)）。

VALUE OUT Variant 
(Word, 
Int, UInt, 
DWord, 
DInt, 
UDInt, 
Real)

Any 
(Word, 
Int, 
DWord, 
DInt, 
Real)

– 这是读取的参数值，此值只有在 DONE 位为 True 时
才有效。

1 DONE 位表示已从引用的电机变频器读出有效数据并将其传到 CPU。这并不表示该指令能够立即读出其它参数。在

相应变频器释放参数通道以供使用之前，必须将空的读取请求发送到电机变频器，并且必须由指令确认。直接调

用特定电机变频器的 USS_Read_Param / USS_Read_Param_31 或 USS_Write_Param / USS_Write_Param_31 会导

致错误 16#818A。

指令版本

USS_Read_Param:
版本 1.5 的功能与版本 1.4 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Read_Param_31:
版本 1.1 的功能与版本 1.0 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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USS_Write_Param / USS_Write_Param_31：在变频器中更改数据 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

使用 USS_Write_Param_31 指令 
只能在 S7-1500 CPU 上使用 USS_Write_Param_31 指令。

说明

对于 EEPROM 写入指令（USS 变频器中的 EEPROM）：

尽可能减少 EEPROM 写入操作的次数以 大化地延长 EEPROM 的使用寿命。 

说明

USS_Write_Param 指令更改 16 个变频器之一的参数。 
USS_Write_Param_31 指令更改 31 个变频器之一的参数。

分配给一个 USS 网络和一个 PtP 通信端口的所有 USS 函数都必须使用 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 的背景数据块。

必须从主程序循环的 OB 调用 USS_Write_Param / USS_Write_Param_31。    

参数

表格 4-160 参数的数据类型

参数 声明 数据类型 标准 说明

 S7-
1200/15

00

S7-300/4
00/

WinAC
REQ IN Bool – 在 REQ 的上升沿创建新的写入请求。

DRIVE IN USInt Byte – 变频器地址：DRIVE 是 USS 变频器的地址。有效范围

是变频器 1 与变频器 16 之间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 标准 说明

 S7-
1200/15

00

S7-300/4
00/

WinAC
PARAM IN UInt – 参数编号：PARAM 指定要写入的变频器参数。此参

数的范围是 0 到 2047 之间。对某些变频器来说，

INDEX 参数的 高有效字节可用来访问大于 2047 的
参数值。变频器手册中有关于访问扩展范围的更多信

息。 
INDEX IN UInt – 参数索引：INDEX 指定要写入的变频器参数索引。它

是 16 位值，其中 低有效位是介于 0 至 255 的实际

索引值。变频器也可使用特定于变频器的 高有效字

节。有关详细信息，请参见变频器手册。

EEPROM IN Bool – 保存在变频器的 EEPROM 中：如果为 TRUE，用于写

入变频器的参数事务保存在变频器的 EEPROM 中。

如果为 FALSE，写入的值仅临时保存，下次启动变频

器时将丢失。 
VALUE IN Variant 

(Word, 
Int, UInt, 
DWord, 
DInt, 
UDInt, 
Real)

Any
(Word, 
Int, 
DWord, 
DInt, 
Real)

– 要写入的参数值。它在 REQ 上升沿时必须有效。

USS_DB INOUT USS_BASE – USS_DB 参数必须连接到背景数据块的（静态）

USS_DB 参数，该参数是在向程序中添加 
USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 指令时

生成并初始化的。

DONE1 OUT Bool FALSE 如果为 TRUE，则表示 VALUE 输入已写入变频器。

USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 指令识

别出变频器的写入响应时此位置位。下次调用 
USS_Write_Param / USS_Write_Param_31 时此位复

位。

指令
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参数 声明 数据类型 标准 说明

 S7-
1200/15

00

S7-300/4
00/

WinAC
ERROR OUT Bool FALSE 如果为 TRUE，则表示出现错误且 STATUS 输出有

效。出错时所有其它输出都置零。只在 
USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令的 ERROR 
和 STATUS 输出发出通信错误信号。

可能需要检查 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 指令的背景数据块中静态变

量 USS_DB. w_USSExtendedError 的值。

STATUS OUT UInt 0 错误代码（请参见错误消息 (页 5785)）。

1 DONE 位表示已从引用的电机变频器读出有效数据并将其传到 CPU。这并不表示 USS 库可立即读出其它参数。在

相应变频器释放参数通道以供使用之前，必须将空的写入请求发送到电机变频器，并且必须由指令确认。直接调

用特定电机变频器的 USS_Read_Param / USS_Read_Param_31 或 USS_Write_Param / USS_Write_Param_31 函数

会导致错误 0x818A。

指令版本

USS_Write_Param:
版本 1.6 的功能与版本 1.5 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Write_Param_31:
版本 1.1 的功能与版本 1.0 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

关于变频器设置的常规信息 (S7-1200, S7-1500)

变频器设置的要求

• 用户需要对变频器的 4 个 PIV 字 (ParameterIDValue) 的用途进行组态。

• 变频器可组态 2 个、4 个、6 个或 8 个 PZD 字（过程数据区）。

• 变频器中 PZD 字的数量必须对应于变频器的 USS_Drive_Control 指令的 PZD_LEN 输入。

• 确保所有变频器的数据传输速率都对应于 USS_Port_Scan 指令的 BAUD 输入。

• 确保为 USS 通信设置变频器。

• 确保在变频器中指定由 USS 接口提供频率设定值。

指令
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• 确保指定了变频器地址（区域：1-16）。 
此地址必须对应于变频器的 USS_Drive_Control 块的 DRIVE 输入。

• 确保正确终止 RS485 网络。  

SINAMICS V20 变频器的连接与设置

有关在 S7-1200 中运行 SINAMICS V20 的应用实例，请访问 Internet (http://
support.automation.siemens.com/CN/view/zh/63696870)。

连接 SINAMICS V20 变频器

将 SIEMENS G120(C) 变频器连接到 USS 网络的示例。 有关其它变频器的连接示例，请参见

相应的变频器手册。

通过插入式连接实现 SINAMICS G120(C) 变频器到 USS 网络的连接。 连接具有短路保护和

绝缘功能。

1 0 V 参考电位

2 RS485N，接收和发送 (-)
3 RS485N，接收和发送 (+)
4 电缆屏蔽

5 未使用

图 4-6 USS 连接

注意

不同参考电压

如果连接没有相同参考电压的设备，则可能在连接电缆中产生意外电流。 这些意外电流可

能导致通信错误或设备损坏。 
确保使用通信电缆连接的所有设备在电路中具有相同的参考导线，或者已在电气上断开以

避免产生意外电流。 
确保屏蔽接地或连接到变频器总线连接器的引脚 1。 
确保 G120(C) 的接线终端 2 (GND) 接地。

如果 RS485 主站（例如，带 CM1241 通信模块的 S7-1200 CPU）通过 PROFIBUS 连接器连接，

则按如下操作连接总线电缆：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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B2

A1

B1

A2

图 4-7 通信模块的连接

如果 RS485 主站是网络中的终端站或采用点对点连接，则必须使用 PROFIBUS 连接器的端子 
A1 和 B1（不是 A2 和 B2），因为这些端子提供了终止设置（例如，DP 插头连接器 
6ES7972‑0BB52‑0XA0）。

如果 G120(C) 已组态为网络中的终端站，则必须将总线终端电阻器开关设置为“接通”。

图 4-8 终端站的连接

指令
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G120(C) 变频器设置

将变频器连接到 S7-1500 或 ET 200SP 前，确保变频器具有下列系统参数。

步骤 指令 操作说明

G1201) G120C 2)

1 通过操作员面板 BOP‑2 执行变频器的基本调试。

变频器为输入、输出和现场总线接口提供了不同的默认值（宏指令）。 
在基本调试的第九步 (MAC PAR  p15)，为 USS 通信选择宏指令 21。 以
决定以下参数的默认值：

• 数据传输速率 (p2020)： 38400 bps
• PZD 数量 (p2022)： 2
• PIV 数量 (p2023)： 变量

注意：

也可通过 STARTER 调试软件或 SINAMICS Startdrive 进行基本调试。

章节 4.4.3 章节 6.4.1

2 通过 G120 或 G120(C) 控制单元上的地址开关指定变频器的 USS 地址。

• 有效地址范围：1...30
注意：

也可通过参数 p2021、STARTER 或 SINAMICS Startdrive 设置 USS 地址。

章节 6.2.2.1 章节 8.4.2.1

通过以下步骤，可使用 BOP-2 输入参数编号和修改参数值，从而直接

访问参数。

章节 4.4.2 章节 6.4.2

3 在您的应用中，调整以下与通信相关的变频器参数：

• 数据传输速率 (p2020)，如果 ≠ 38400 bps
（确保设置与 USS_Port_Scan 通信指令的 BAUD 参数完全相同。）

• PZD 数量 (p2022)，如果 ≠ 2
（确保设置与 USS_Drive_Control 通信指令的 PZD_LEN 参数完全相

同。）

• PIV 数量 (p2023) = 4
（将通过宏指令 21 设置为“变量”(127) 的值更改为默认值“4”（指令 
USS_Read_Param 和 USS_Write_Param 所需）。）

• 现场总线 SS 监视时间 [ms] (p2040)

章节 6.2.2.2 章节 8.4.2.1

4 指定速度设定值源。

• n_set Eval (p1000[0]) = 6
（速度设定值由 USS 总线提供。）

   

指令
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步骤 指令 操作说明

G1201) G120C 2)

5 设置速度和频率参考值。

• n_reference f_reference (p2000) =（6,00 min-1 到 210000,00 
min-1）

（所有相关速度或频率均参考此参考值。 参考值对应于 100%、4000hex

（字）或 4000 0000hex（双字）。如下要求适用：

freference_value（以 Hz 为单位）= nreference_value（以（(min-1)/60) x 极对数）

为单位）

   

6 将参数传送到非易失性存储器中。

• 保存 par (p0971) = 1
   

1) G120 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/62089662) 
2) G120(C) (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/61462568) 

错误消息 (S7-1200, S7-1500)

USS 错误消息概述 

错误代码 说明 解决办法

16#0000 无错误 ‑
16#8180 变频器响应的长度错误 检查变频器的响应帧。

16#8181 数据类型错误 检查参数 VALUE。
参数编号错误 PARAM 参数允许的值范围：0 到 2047

16#8182 数据类型错误：针对“字”请求不得返回“双

字”或“实数”。

检查变频器的响应帧。

16#8183 数据类型错误：针对“双字”或“实数”请求不

得返回“字”。

检查变频器的响应帧。

16#8184 变频器响应的校验和错误 检查变频器和通信连接。

16#8185 寻址错误 有效的变频器地址范围：1 到 16 
16#8186 设定值错误 有效的设定值范围：-200% 至 +200%
16#8187 返回的变频器编号错误 检查变频器的响应帧。

16#8188 无效 PZD 长度 允许的 PZD 长度：2、4、6 或 8 个字 
16#8189 该模块不支持此数据传输速率。 为该模块选择有效的数据传输速率。

指令
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错误代码 说明 解决办法

16#818A 此变频器的另一个请求当前处于激活状态。 稍后重复参数读取或写入命令。

16#818B 变频器未响应。 检查变频器。

16#818C 变频器对参数请求响应错误消息。 检查变频器的响应帧。 
检查参数请求。

检查指令 USS_Read_Param、

USS_Write_Param 或 USS_Port_Scan 是否已报

告错误。如果已报告错误，请检查 
USS_Drive_Control 指令的静态变量 USS_DB. 
w_USSExtendedError 的值。

16#818D 变频器对参数请求响应访问错误消息。 检查变频器的响应帧。 
检查参数请求。

16#818E 变频器未初始化。 检查用户程序，确保向此变频器调用 
USS_Drive_Control 指令。

16#8280 读取模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在静态参数 Port_Config.RDREC.STATUS、
Send_Config.RDREC.STATUS 、 
Receive_Config.RDREC.STATUS 、 
Send_P2P.RDREC.STATUS  或  
Receive_P2P.RDREC.STATUS，以及 SFB RDREC 
的说明中可找到有关错误原因的更多详细信息。

16#8281 写入模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入.
在静态参数 Port_Config.WRREC.STATUS、
Send_Config.WRREC.STATUS 、 
Receive_Config.WRREC.STATUS 、 
Send_P2P.RDREC.STATUS  或  
Receive_P2P.RDREC.STATUS，以及 SFB WRREC 
的说明中可找到有关错误原因的更多详细信息。

错误代码，一般

16#8FFF 模块因复位而暂时未准备就绪。 重复请求。

1) 仅限 S7-300/400 CPU 的指令 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Modbus (RTU) (S7-1200, S7-1500)

库版本间的依赖性 (S7-1200, S7-1500)
必须按照下列一一对应的组合关系来使用“MODBUS (RTU)”和“点对点”指令库：

“MODBUS (RTU)”库版本 “点对点”库版本

V1.1 V1.1
V2.1 V2.4
V3.1 V2.4
V4.4 V3.2
V5.0 V4.0

Modbus RTU 通信概述 (S7-1200, S7-1500)

Modbus RTU 通信

Modbus RTU (Remote Terminal Unit) 是用于网络中通信的标准协议，使用 RS232 或 
RS422/485 连接在网络中的 Modbus 设备之间进行串行数据传输。 
Modbus RTU 使用主/从站网络，其中整个通信仅由一个主站设备触发，而从站只能响应主站

的请求。 主站将请求发送到一个从站地址，并且只有该地址上的从站做出响应。

例外： Modbus 从站地址为 0 时会向所有从站发送广播帧（从站均不响应）。

Modbus 功能代码

• 作为 Modbus RTU 主站运行的 CPU 能够在 Modbus RTU 从站中通过通信连接读取和写入

数据和 I/O 状态。 
• 作为 Modbus RTU 从站运行的 CPU 允许利用通信连接进行连接的 Modbus RTU 主站在其

自身的 CPU 中读取并写入数据和 I/O 状态。 

表格 4-161 用于读取数据的功能： 读取分布式 I/O 和程序数据

Modbus 功能代码 用于读取从站（服务器）数据的功能 - 标准寻址

01 读取输出位： 每个请求 1 至 2000/19921) 位
02 读取输入位： 每个请求 1 至 2000/19921) 位

指令
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Modbus 功能代码 用于读取从站（服务器）数据的功能 - 标准寻址

03 读取保持寄存器： 每个请求 1 至 125/1241) 字
04 读取输入字： 每个请求 1 至 125/1241) 字

1) 用于扩展寻址

表格 4-162 用于写入数据的功能： 更改分布式 I/O 和程序数据

Modbus 功能代码 用于向从站（服务器）写入数据的功能 - 标准寻址

05 写入一个输出位： 每个请求 1 位
06 写入一个保持寄存器： 每个请求 1 个字

15 写入一个或多个输出位：每个请求 1 至 1960 位
16 写入一个或多个保持寄存器：每个请求 1 至 122 个字

• Modbus 功能代码 08 和 11 提供从站设备的通信诊断选项。

• Modbus 从站地址为 0 时会将广播帧发送给所有从站（无从站响应；针对功能代码 5、6、
15、16）。

表格 4-163 Modbus 网络中的站地址

站 地址

RTU 站 标准站地址 1 到 247 ， 0 用于广播

扩展站地址 1 到 65535，0 用于广播

Modbus 存储器地址

可用的 Modbus 存储器地址（输入/输出地址）的实际数量取决于 CPU 版本和可用的工作存

储器。 

程序中的 Modbus RTU 指令

• Modbus_Comm_Load：需要运行 Modbus_Comm_Load 来设置 PtP 参数，例如数据传输

速率、奇偶校验和数据流控制。 为 Modbus RTU 协议组态完通信模块后，它只能由 
Modbus_Master 指令或 Modbus_Slave 指令使用。

• Modbus_Master：利用 Modbus 主站指令，CPU 可用作 Modbus RTU 主站设备，与一个

或更多的 Modbus 从站设备进行通信。

• Modbus_Slave：利用 Modbus 从站指令，CPU 可用作 Modbus RTU 从站设备，与一个 
Modbus 主站设备进行通信。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5788 编程和操作手册, 11/2022



Modbus_Comm_Load： 对 Modbus 的通信模块进行组态 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Modbus_Comm_Load 指令通过 Modbus RTU 协议对用于通信的通信模块进行组态。当在程

序中添加 Modbus_Comm_Load 指令时，将自动分配背景数据块。   
Modbus_Comm_Load 的组态更改将保存在 CM 中，而不是 CPU 中。恢复电压和插拔时，将

使用保存在设备配置中的数据组态 CM。必须在这些情况下调用 Modbus_Comm_Load 指令。

参数

参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 当此输入出现上升沿时，启动该指令。

PORT IN Port Word 0 指定用于以下通信的通信模块： 
• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常数”(System 
constants) 选项卡中指定并可应用于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

BAUD IN UDInt DInt 9600 选择数据传输速率

有效值为：300、600、1200、2400、4800、
9600、19200、38400、57600、76800、
115200 bit/s。

指令
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

PARITY IN UInt Word 0 选择奇偶校验：

• 0 – 无
• 1 – 奇校验

• 2 – 偶校验

FLOW_CTR
L

IN UInt Word 0 选择流控制：

• 0 – （默认）无流控制

• 1 – 硬件流控制，RTS 始终开启（不适用于 
RS422/485 CM）

• 2 – 硬件流控制，RTS 切换（不适用于 RS422/485 
CM）

RTS_ON_D
LY

IN UInt Word 0 RTS 接通延迟选择：

• 0 – 从“RTS 激活”直到发送帧的第一个字符之前无

延迟。

• 1 到 65535 - 从“RTS 激活”一直到发送帧的第一个

字符之前的延迟（以毫秒表示）（不适用于 
RS422/485 CM）。不论选择 FLOW_CTRL 为何，

都会使用 RTS 延迟。

RTS_OFF_
DLY

IN UInt Word 0 RTS 关断延迟选择：

• 0 - 从传送上一个字符一直到“RTS 未激活”之前无

延迟

• 1 到 65535 - 从传送上一个字符直到“RTS 未激活”

之前的延迟（以毫秒表示）（不适用于 
RS422/485 端口）。不论选择 FLOW_CTRL 为何，

都会使用 RTS 延迟。

RESP_TO IN UInt Word 1000 响应超时：

5 ms 到 65535 ms - Modbus_Master 等待从站响应的

时间（以毫秒为单位）。如果从站在此时间段内未响

应，Modbus_Master 将重复请求，或者在指定数量

的重试请求后取消请求并提示错误（请参见下文，

RETRIES 参数）。 

指令
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

MB_DB IN/OUT MB_BASE ‑ 对 Modbus_Master  或 Modbus_Slave 指令的背景数

据块的引用。 
MB_DB 参数必须与 Modbus_Master  或 
Modbus_Slave  指令的（静态，因此在指令中不可

见）MB_DB 参数相连。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE Modbus_Comm_Load 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 COM_RST 
复位为 FALSE。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成并且没有错误，DONE 位将变为 
TRUE 并保持一个周期。 

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成出错，则 ERROR 位将变为 TRUE 
并保持一个周期。STATUS 参数中的错误代码仅在 
ERROR = TRUE 的周期内有效。 

STATUS OUT Word 16#700
0

错误代码（请参见错误消息 (页 5818)）

执行 Modbus_Comm_Load 以对 Modbus RTU 协议的端口进行组态。为 Modbus RTU 协议组

态完端口后，它只能由 Modbus_Master 指令或 Modbus_Slave 指令使用。

必须运行 Modbus_Comm_Load 来完成将用于 Modbus 通信的每个通信端口的组态。必须为

使用的每个端口分配唯一的 Modbus_Comm_Load 背景数据块。如果需要更改数据传输速率

或奇偶校验等通信参数，或者网络已经恢复，只需再次运行 Modbus_Comm_Load。 
例如，当在程序中添加 Modbus_Master 或 Modbus_Slave 指令时，将自动为指令分配背景

数据块。需要将 Modbus_Comm_Load 指令的 MB_DB 参数连接到 Modbus_Master 或 
Modbus_Slave 指令的 MB_DB 参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Modbus_Comm_Load 数据块变量

下表显示了可在程序中使用的 Modbus_Comm_Load 背景数据块中的公共静态变量。

表格 4-164 背景数据块中的静态变量

变量 数据类型 标准 说明

  S7-
1200/15

00

S7-
300/40

0/
WinAC

   

ICHAR_GAP Word 0 字符间的 长字符延迟时间。此参数以毫秒为单位指定，并且

增加了所接收字符之间的预期周期。将此参数的相应位时间数

添加到 Modbus 默认值 35 位时间（3.5 字符时间）。

RETRIES Word 2 返回“无响应”错误代码 0x80C8 之前主站执行的重复尝试次

数。

EN_SUPPLY_V
OLT

Bool 0 启用对电源电压 L+ 缺失的诊断

MODE USInt 字节 0 工作模式

有效的工作模式包括：

• 0 = 全双工 (RS232)
• 1 = 全双工 (RS422) 四线制模式（点对点）

• 2 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点主站，CM PtP 
(ET 200SP)）

• 3 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点从站，CM PtP 
(ET 200SP)）

• 4 = 半双工 (RS485) 二线制模式 1)

LINE_PRE USInt 字节 0 接收线路初始状态

有效的初始状态是：

• 0 =“无”初始状态 1)

• 1 = 信号 R(A)=5 V，信号 R(B)=0 V（断路检测）：

在此初始状态下，可进行断路检测。

仅可以选择以下项：“全双工 (RS422) 四线制操作（点对点

连接）”和“全双工 (RS422) 四线制模式（多点从站）”。

• 2 = 信号 R(A)=0 V，信号 R(B)=5 V：
此默认设置对应于空闲状态（无激活的发送操作）。在此初

始状态下，无法进行断路检测。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类型 标准 说明

  S7-
1200/15

00

S7-
300/40

0/
WinAC

   

BRK_DET USInt 字节 0 断路检测

以下内容有效：

• 0 = 断路检测已禁用

• 1 = 断路检测已激活

EN_DIAG_ALA
RM

Bool 0 激活诊断中断：

• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

STOP_BITS USINT 字节 1 停止位个数； 
• 1 = 1 个停止位， 
• 2 = 2 个停止位， 
• 0、3 到 255 = 保留

1) 使用 PROFIBUS 电缆连接 CM 1241 的 RS485 时所需的设置

指令版本

版本 3.1 的功能与版本 3.0 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

Modbus_Master： 作为 Modbus 主站进行通信 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

Modbus_Master 指令可通过由 Modbus_Comm_Load 指令组态的端口作为 Modbus 主站进

行通信。当在程序中添加 Modbus_Master 指令时，将自动分配背景数据块。

Modbus_Comm_Load 指令的 MB_DB 参数必须连接到 Modbus_Master  指令的（静态）

MB_DB 参数。

说明

无法为 Modbus_Master 指令的背景数据块激活保持 (Retain)。

参数

参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool FALSE FALSE = 无请求

TRUE = 请求向 Modbus 从站发送数据 
MB_ADD
R

IN UInt Word ‑ Modbus RTU 站地址：

标准地址范围（1 到 247  以及 0 用于  Broadcast）
扩展地址范围（1 到 65535 以及  0 ，用于 
Broadcast）
值 0 为将帧广播到所有 Modbus 从站预留。广播仅支

持 Modbus 功能代码 05、06、15 和 16。
MODE IN USInt Byte 0 模式选择：指定请求类型（读取、写入或诊断）。下

面的 Modbus 功能表中提供了其它信息。

DATA_AD
DR

IN UDInt DWord 0 从站中的起始地址：指定在 Modbus 从站中访问的数

据的起始地址。下面的 Modbus 功能表中列出了有效

地址。

DATA_LE
N

IN UInt Word 0 数据长度：指定此指令将访问的位或字的个数。下面

的 Modbus 功能表中列出了有效长度。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE Modbus_Master 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

DATA_PT
R

IN/OUT Variant Any ‑ 数据指针：指向要进行数据写入或数据读取的标记或

数据块地址。 
自指令版本 V3.0 起：

该参数可指向优化存储区。在优化存储区中，允许使

用以下数据类型的单个元素或数组：Bool, Byte, 
Char, Word, Int, DWord, DInt, Real, USInt, UInt, 
UDInt, SInt, WChar。所有其它数据类型都会导致出

现错误消息 16#818C。
DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成并且没有错误，DONE 位将变为 

TRUE 并保持一个周期。

BUSY OUT Bool ‑ • FALSE – Modbus_Master 无激活命令

• TRUE – Modbus_Master 命令执行中

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成出错，则 ERROR 位将变为 TRUE 
并保持一个周期。STATUS 参数中的错误代码仅在 
ERROR = TRUE 的周期内有效。

STATUS OUT Word 0 错误代码（请参见错误消息 (页 5818)）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Modbus 主站数据块中的变量

下表显示了可在程序中使用的 Modbus_Master 背景数据块中的公共静态变量。

表格 4-165 背景数据块中的静态变量

变量 数据类

型

标准 说明

Blocked_Proc_Timeout Real 3.0 在“激活”状态移除此实例前，等待受阻的 Modbus 主站实

例的持续时间（以秒为单位）。例如，如果输出主站请求，

随后在其完全结束请求之前，程序停止并调用主站功能，则

可能发生这种情况。时间值必须大于 0 秒而小于 55 秒，以

避免发生错误。  
另请参见“Modbus-Master 通信规则”和“使用不同的参数

设置调用 Modbus_Master 指令”。

Extended_Addressing Bool FALSE 将从站地址组态为单字节或双字节。 
• FALSE = 1 字节地址；0 到 247
• TRUE = 2 字节地址（对应于扩展地址）；

0 到 65535
Compatibility_Mode 1) Bool FALSE 对于 Modbus，使用 Modbus RTU  驱动程序 的 CP 341、

CP 441-2 和 ET 200S 1SI，以及 ET 200S 1SI  的兼容模式

默认值为 0。
• FALSE = 根据 Modbus 规范，不兼容 
• TRUE = 兼容 

– 对于 FC1 和 FC2：从帧中读取的数据逐字写入访问的 
CPU 存储器内，并逐字节替换。

如果要传输的位数不是 16 的倍数，那么不相关的位将

在 后一个字中设置为空值。

– 对于 FC15：要传输的字从访问的存储器中逐字读取并

逐字节写入发送帧。

如果要传输的位数不是 8 的倍数，那么 后一个字节

中不相关的位将从访问的存储器中读取，并输入到发

送帧中。

MB_DB MB_BAS
E

- Modbus_Comm_Load 指令的 MB_DB 参数必须连接到 
Modbus_Master 指令的此 MB_DB 参数。

1) 点对点通信模块会根据 Modbus 规范中的定义进行响应。对于 Modbus，要保留与 CP 341, CP 441‑2 和 
ET 200SP 1SI 一样的响应，使用“Compatibility_Mode”参数。 

程序可以向 Blocked_Proc_Timeout  和 Extended_Addressing  变量中写入值来控制 Modbus 
主站的操作。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Modbus-Master 通信规则

• 必须运行 Modbus_Comm_Load 来组态端口，以便 Modbus_Master  指令可以使用该端

口进行通信。

• 要用来作为 Modbus 主站的端口不可作为 Modbus_Slave  使用。对于该端口，可以使用

一个或多个 Modbus_Master 1) 的实例。但是，所有版本的 Modbus_Master  都必须为该

端口使用相同的背景数据块。

• Modbus 指令不会使用通信报警事件来控制通信过程。程序必须查询 Modbus_Master 指
令来获得完整的命令（DONE、ERROR）。

• 我们建议为来自程序周期 OB 的特定端口调用 Modbus_Master  的所有执行。Modbus 主
站指令只能在一个程序周期或一个周期/时间控制的处理级别中执行。它们无法在不同的

处理级别中进行处理。由具有较高优先级的处理级别中的 Modbus 主站指令引起的 
Modbus 主站指令的优先级中断将导致操作不正确。Modbus 主站指令无法在启动、诊断

或时间错误级别中处理。

1) 此处的“Modbus 主站的实例”意味着，调用具有与 Modbus_Comm_Load 指令相同的互联，

并具有与 MB_ADDR、MODE、DATA_ADDR 和 DATA_LEN 参数相同的设置的 
Modbus_Master  指令。

示例

MODE = 0 且 DATA_ADDR = 10 时会调用 Modbus_Master 
此作业将一直处于激活状态，直到通过参数 DONE=1 或 ERROR=1 完成，或者 
Blocked_Proc_Timeout  参数中组态的监视时间到期。如果在看门狗时间用完且之前的命令

还未完成时启动了新命令，那么之前的命令将会中止而不会有错误消息。

如果在此命令正在运行期间使用相同的实例数据以不同的 MODE 和 DATA_ADDR 参数设置再

次调用，则第二次的调用将以 ERROR = 1 和 STATUS = 8200 终止。

使用不同的参数设置调用 Modbus_Master 指令

如果程序中含有使用不同 MB_ADDR、MODE、DATA_ADDR 或 DATA_LEN 设置的多个 
Modbus_Master 指令调用，必须确保在任意给定时间，只有一个调用处于激活状态。否则，

将输出错误消息 16#8200（接口正忙于处理当前请求）。 
如果无法完整地完成调用，那么看门狗会由 Blocked_Proc_Timeout 参数激活，并终止当前

命令。

REQ 参数

FALSE = 无请求；TRUE = 请求向 Modbus 从站发送数据

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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启用请求的传输。这会将缓冲区中的内容传送到点对点通信接口。

可以使用 DATA_ADDR 和 MODE 参数来选择 Modbus 功能代码。

DATA_ADDR（从站中的 Modbus 起始地址）：指定在 Modbus 从站中访问的数据的起始地址。

Modbus_Master  指令使用 MODE 输入，不使用功能代码输入。MODE 和 DATA_ADDR 结合

使用可指定在实际 Modbus 帧中使用的功能代码。下表显示了 MODE 参数、Modbus 功能代

码和 DATA_ADDR 中 Modbus 地址范围之间的关系。

表格 4-166 Modbus 功能

MOD
E

DATA_ADDR 
（Modbus 地址）

DATA_LEN
（数据长度） 

Modbus 功能

代码

运行和数据

0   每个请求的位数 01 读取输出位：

1 到 9999 1 到 2000/1992 
1

0 到 9998

0   每个请求的位数 02 读取输入位： 
10001 到 19999 1 到 2000/1992 

1
0 到 9998

0   每个请求的字数 03 读取保持寄存器：

40001 到 49999 1 到 125/124 1 0 到 9998
40000

1
到 465535 1 到 125/124 1 0 到 65534

0   每个请求的字数 04 读取输入字：

30001 到 39999 1 到 125/124 1 0 到 9998
1   每个请求的位数 05 写入一个输出位：

1 到 9999 1     0 到 9998
1   每个请求 1 个字 06 写入一个保持寄存器：

40001 到 49999 1     0 到 9998
40000

1
到 465535 1     0 到 65524

1   每个请求的位数 15 写入多个输出位： 
1 到 9999 2 到 1968/1960 

1
0 到 9998

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MOD
E

DATA_ADDR 
（Modbus 地址）

DATA_LEN
（数据长度） 

Modbus 功能

代码

运行和数据

1   每个请求的字数 16 写入多个保持寄存器：

40001 到 49999 2 到 123/122 0 到 9998
40000

1
到 465534 2 到 123/122 1 0 到 65534

2 2   每个请求的位数 15 写入一个或多个输出位： 
1 到 9999 1 到 1968/1960 

1
0 到 9998

2 2   每个请求的字数 16 写入一个或多个保持寄存器：

40001 到 49999 1 到 123 0 到 9998
40000

1
到 465535 1 到 122 1 0 到 65534

11 此功能将忽略 Modbus_Master 的 DATA_ADDR 和 
DATA_LEN 操作数。

11 读取从站通信的状态字和事件计

数器。状态字表示“忙”（0 - 不
忙，0xFFFF - 忙）。事件计数器

随着帧的每次成功处理而递增。

 
80   每个请求 1 个字 08 使用数据诊断代码 0x0000 检查

从站状态（回送测试 - 从站返回

请求的回应）

 
-     1     -    

81   每个请求 1 个字 08 利用数据诊断代码 0x000A 重新

设置从站事件计数器

-     1     -    

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MOD
E

DATA_ADDR 
（Modbus 地址）

DATA_LEN
（数据长度） 

Modbus 功能

代码

运行和数据

104 3   每个请求的字数 04 读取输入字

0 到 65535 1 到 125/124 1 0 到 65535
3 到 
10，

12 到 
79，

82 到 
103，
105 
到 

255

-     -       保留

1 
 在扩展寻址中（请参见 Extended_Adressing 参数）， 大数据长度根据功能的数据类型而缩减 1 字节或 1 个字。

2 MODE 2 允许使用 Modbus 功能 15 和 16 写入 1 个或多个输出位和 1 个或多个保持寄存器。

MODE 1 使用 Modbus 功能 5 和 6 写入 1 个输出位和 1 个保持寄存器，使用 Modbus 功能 15 和 16 写入多个输

出位和多个保持寄存器。 
3 以下情况适用于 S7-300/400/WinAC：不支持。

DATA_PTR 参数

DATA_PTR 参数指向在其中执行读取或写入的数据块或位存储器地址。如果使用数据块，则

必须创建全局数据块，以便为 Modbus 从站上的读取或写入过程提供数据存储器。

说明

S7-1200/1500 - 使用 DATA_PTR 的访问的数据块必须支持直接寻址

数据块必须允许直接（绝对）寻址和符号寻址。 

说明

使用功能代码 5
功能代码 5 用于设置或删除各个位。

设置位时，必须在通过 DATA_PTR 寻址到的 DB 或位存储区的首个字中指定值“16#FF00”。
• 对于 S7-1200，也可以指定值“16#0100”以设置位。

• 为复位某个位，必须在通过 DATA_PTR 寻址到 DB 或位存储区的首个字中指定值“16#0000”。
所有其它值通过 ERROR = TRUE 和 STATUS = 16#8384 拒绝。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DATA_PTR 参数的数据块结构

• 这些数据类型对读取 Modbus 地址范围 (DATA_PTR) 30001 到 39999、40001 到 49999 
和 400001 到 465535 中的字有效，以及对写入 Modbus 地址范围（DATA_PTR 参数）

40001 到 49999 和 400001 到 465535 中的字有效。

– 数据类型 WORD、UINT 或 INT 的标准数组

– WORD、UINT 或 INT 类型的指定结构，其中每个元素都有唯一的名称和一个 16 位的

数据类型。

– 指定的复杂结构，其中每个元素都有唯一的名称和一个 16 位或 32 位的数据类型。

• 用于读/写 Modbus 地址范围（DATA_PTR 参数）00001 到 09999 中的位和用于读取 
10001 到 19999 中的位。

– 布尔数据类型的标准字段。

– 来自明确指定的布尔变量的指定布尔结构。

• 给每个 Modbus_Master 指令分配各自的独立存储区并不是必须进行的操作，但我们建议

进行此操作。原因是，如果多个 Modbus 指令都在同一个存储区读取和写入，那么数据

损坏的可能性将大大增高。

• DATA_PTR 的数据区不必位于相同的全局数据块中。可以为 Modbus 读取过程创建具有多

个区域的数据块，为 Modbus 写入过程创建数据块或为每个从站创建数据块。

指令版本

版本 3.0 的功能与版本 2.4 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

Modbus_Slave (S7-1200, S7-1500)

Modbus_Slave：作为 Modbus 从站进行通信 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

程序可利用 CM（RS422/485 或 RS232）端口，使用 Modbus_Slave 指令来作为 Modbus 从
站进行通信。添加指令时，STEP 7 将自动创建背景数据块。Modbus_Comm_Load  指令的 
MB_DB 参数必须连接到 Modbus_Slave  指令的（静态）MB_DB 参数。     

说明

无法为 Modbus_Slave 指令的背景数据块激活保持 (Retain)。

参数

参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

MB_ADDR IN UInt Word ‑ Modbus 从站的标准寻址：

标准寻址范围（1 到 247）
扩展寻址范围（0 到 65535） 
注：0 是广播地址

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE Modbus_Slave 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

MB_HOLD
_REG

IN/OUT Variant Any ‑ Modbus 保持寄存器 DB 的指针：Modbus 保持寄存

器可能为标志的存储区或者数据块。

自指令版本 V4.0 起：

该参数必须指向长度为 16 位以上的存储区，否则会

导致出现错误消息 16#8187。这一要求对于单个元

素、数组、STRUCT 和 UDT 均适用。例如，如果 
Single Bool 或数组中包含的布尔元素个数小于 16，
则会导致出现错误消息。

如果长度不是 16 位的倍数，则存储区末端的剩余位

无法通过 Modbus_Slave 指令读取或写入。

该参数可指向优化存储区。在优化存储区中，允许使

用以下数据类型的单个元素或数组：Bool, Byte, 
Char, Word, Int, DWord, DInt, Real, USInt, UInt, 
UDInt, SInt, WChar。所有其它数据类型都会导致出

现错误消息 16#818C。
NDR OUT Bool FALSE 可用的新数据： 

• FALSE - 无新数据

• TRUE – 表示新数据已由 Modbus 主站写入

如果上一个请求完成并且没有错误，NDR 位将变为 
TRUE 并保持一个周期。 

DR OUT Bool FALSE 读取数据： 
• FALSE - 未读取数据

• TRUE - 表示该指令已将 Modbus 主站接收到的数

据存储在目标区域中。

如果上一个请求完成并且没有错误，DR 位将变为 
TRUE 并保持一个周期。 

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成出错，则 ERROR 位将变为 TRUE 
并保持一个周期。如果执行因错误而终止，则 
STATUS 参数中的错误代码仅在 ERROR = TRUE 的周期

内有效。

STATUS OUT Word 0 错误代码（请参见错误消息 (页 5818)）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Modbus 通信的功能代码（1、2、4、5 和 15）可直接在 CPU 的过程映像输入和过程映像输

出中读取或写入位和字。对于这些功能代码，必须将 MB_HOLD_REG 参数定义为大于一个

字节的数据类型。下表显示了将 Modbus 地址分配给 CPU 中过程映像的示例。

表格 4-167 将 Modbus 地址分配给过程映像

Modbus 功能 S7-1200
代码 功能 数据区 地址区 数据区 CPU 地址

01 读取位 输出 0 到 819
1

过程映像输出 O0.0 到 O1023.7

02 读取位 输入 0 到 819
1

过程映像输入 I0.0 到 I1023.7

04 读取字 输入 0 到 511 过程映像输入 IW0 到 IW1022
05 写入位 输出 0 到 819

1
过程映像输出 O0.0 到 O1023.7

15 写入位 输出 0 到 819
1

过程映像输出 O0.0 到 O1023.7

表格 4-168 将 Modbus 地址分配给过程映像

Modbus 功能 S7-1500/S7-300/S7-400
功能代码 功能 数据区 地址区 数据区 CPU 地址

01 读取位 输出 0 到 9998 过程映像输出 O0.
0

到 A1249.6

02 读取位 输入 0 到 9998 过程映像输入 I0.0 到 I1249.6
04 读取字 输入 0 到 9998 过程映像输入 IW0 到 IW19996
05 写入位 输出 0 到 9998 过程映像输出 O0.

0
到 A1249.6

15 写入位 输出 0 到 9998 过程映像输出 O0.
0

到 A1249.6

说明

可用的地址区可能更小，具体取决于 CPU 的存储器组态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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Modbus 通信的功能代码（3、6 和 16）使用 Modbus 保持寄存器，此寄存器是标志的存储

区或者数据块中的一个地址区。保持寄存器的类型由 Modbus_Slave 指令的 MB_HOLD_REG 
参数指定。

说明

S7-1200/1500 - MB_HOLD_REG 数据块的类型 
具有 Modbus 保持存器的数据块必须允许直接（绝对）寻址和符号寻址。 

表格 4-169 诊断功能

S7-1200 Modbus_Slave 的 Modbus 诊断功能 
功能代码 子功能 说明

08 0000H 输出回应测试的请求数据：Modbus_Slave  指令会将所接收数据字的回应返回

到 Modbus 主站。 
08 000AH 清除通信事件计数器：Modbus_Slave  指令将清除用于 Modbus 功能 11 的通

信事件计数器。

11   调用通信事件计数器：Modbus_Slave  指令使用内部通信事件计数器来检测将

发送到 Modbus 从站的成功的 Modbus 读取和 Modbus 写入数量。该计数器不

随功能 8、功能 11 和广播请求而递增。它也不会随导致通信错误（例如，奇

偶校验或 CRC 错误）的请求而递增。

Modbus_Slave 指令支持来自 Modbus 主站的广播写入请求，只要该请求包括到有效地址的

访问即可。针对广播功能不支持的功能代码，Modbus_Slave 指令将生成错误代码 16#8188。

指令版本 V3.0 中 Modbus 从站的变量

下表显示了可在程序中使用的 Modbus_Slave 背景数据块中的公共静态变量。

表格 4-170 Modbus 从站的变量

变量 数据类

型

标准 说明

HR_Start_Offset Word 0 为 Modbus 保持寄存器指定起始地址（默认 = 0）
QB_Start Word 0 输出的有效可写入寻址范围起始地址（字节 0 到 65535）

注：

该变量不适用于 S7-300、S7-400 和 WinAC。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类

型

标准 说明

QB_Count Word 0xFFFF 可由 Modbus 主站写入的输出字节数。

注：

该变量不适用于 S7-300、S7-400 和 WinAC。
Extended_Addressing Bool FALSE 扩展寻址，将从站寻址组态为单字节或双字节。

（FALSE = 单字节地址，TRUE = 双字节地址）

Request_Count Word 0 该从站接收的所有请求的数量

Slave_Message_Count Word 0 该特定从站接收的所有请求的数量

Bad_CRC_Count Word 0 存在 CRC 错误的已接收请求的数量

Broadcast_Count Word 0 已接收的广播请求的数量 
Exception_Count Word 0 使用主站的例外进行确认的 Modbus 特定错误

Success_Count Word 0 该特定从站接收的无协议错误的请求数量

MB_DB MB_BAS
E

- Modbus_Comm_Load 指令的 MB_DB 参数必须连接到 
Modbus_Master 指令的此 MB_DB 参数。

程序可以向 HR_Start_Offset  和 Extended_Addressing  变量中写入值来控制 Modbus 从站的

操作。可以读取其它变量来监视 Modbus 状态。

Modbus 从站通信的规则

• 必须运行 Modbus_Comm_Load  以组态端口，以便 Modbus_Slave  指令可以通过该端口

进行通信。

• 如果端口作为从站响应 Modbus 主站，则不能使用 Modbus_Master  指令对该端口进行

编程。

• 只有 Modbus_Slave  的一个实例可与特定端口一起使用；否则可能遇到意外行为。

• Modbus 指令不会使用通信报警事件来控制通信过程。为实现完整的发送和接收过程，程

序必须通过查询 Modbus_Slave  指令来控制通信过程。

• 必须以允许及时响应 Modbus 主站进入请求的频率，定期执行 Modbus_Slave  指令。建

议在每个来自程序周期 OB 的周期内执行 Modbus_Slave 。Modbus_Slave 可在周期性中

断 OB 中执行，但不建议这样做，因为中断程序中过长的时间延迟会临时地阻碍其它中断

程序的执行。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5806 编程和操作手册, 11/2022



Modbus 信号的时间控制

必须定期执行 Modbus_Slave 来接收 Modbus 主站的每个请求并进行相应响应。执行 
Modbus_Slave 的频率取决于由 Modbus 主站指定的响应超时值。下图中显示了这点。

(RESP_TO) 响应的超时周期为 Modbus 主站等待 Modbus 从站开始回答的持续时间。此周期

不是由 Modbus 协议定义，而是由 Modbus_Comm_Load 指令的参数定义。由于发送和接收

帧都需要多次调用 Modbus_Slave 指令（至少三次），因此应在超时周期内为 Modbus 主站

的响应执行至少十二次 Modbus_Slave 指令，以便 Modbus 从站能按超时周期的规定执行两

次接收和发送数据操作。

HR_Start_Offset
Modbus 保持寄存器的地址从 40001 或 400001 开始。这些地址与目标系统存储器中保持寄

存器的起始地址相对应。但可以组态 HR_Start_Offset 变量来为 Modbus 保持寄存器组态不

同于 40001 或 400001 的起始地址。

接收帧中的地址 0 与目标系统存储器中保持寄存器的起始地址相对应。使用变量 
HR_Start_Offset 为 Modbus 保持寄存器组态 0 之外的起始地址。

例如，可以组态从 MW100 开始、长度为 100 字的保持寄存器。如果 HR_Start_Offset = 20，
接收帧中的地址 20 与目标存储器 (MW100) 中保持寄存器的起始地址相对应。接收帧中低于 
20 和高于 119 的各个地址将导致寻址错误。

表格 4-171 当 DATA_PTR 为 MW100 的指针时（长度为 100 字）对 Modbus 保持寄存器寻址的示例 

HR_Start_Offset 地址 小 大

0 Modbus 地址（字） 0 99
S7-1500 地址 MW100 MW298

20 Modbus 地址（字） 20 119
S7-1500 地址 MW100 MW298

HR_Start_Offset 为字的值，用于指定 Modbus 保持寄存器的起始地址，保存在 
Modbus_Slave  背景数据块中。向程序中添加 Modbus_Slave  指令后，即可通过参数下拉列

表选择公共静态变量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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例如，如果已经向 LAD 程序段中添加 Modbus_Slave  指令，则可以使用移动命令转至先前

的程序段并分配值 HR_Start_Offset。必须在执行 Modbus_Slave 之前分配该值。 
使用标准 DB 名称输入 Modbus 从站变量：

1. 将光标置于 OUT1 参数字段中并输入字符 m。

2. 从下拉列表中选择 Modbus_Slave 指令所需的背景数据块。

3. 将光标置于 DB 名称右侧（引号后面），并输入一个点。

4. 在下拉列表中选择“Modbus_Slave_DB.HR_Start_Offset”。

指令版本

版本 4.0 的功能与版本 3.0 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

自版本 V4.0 起访问 DB 中的数据区域而不直接访问 MODBUS 地址 (S7-1200, S7-1500)

自版本 V4.0 起访问 DB 中的数据区域而不直接访问 MODBUS 地址

自 Modbus_Slave 版本 V4.0 以及固件版本 V2.5 (S7-1500 CPU) 或 V4.2 (S7-1200 CPU) 起，

可以访问 DB 中的数据区域而不直接访问过程映像和保持寄存器。为此，必须禁用 DB 的“优

化块访问”(Optimized block access) 属性，并确保 DB 不会单独存在于加载存储区中。

如果 MODBUS 请求到达时尚未定义相应功能代码的 MODBUS 数据类型的数据区域，请求会

按之前的指令版本处理，即直接访问过程映像和保持性寄存器。

但是，如果已定义功能代码的 MODBUS 数据类型的数据区域，则 Modbus_Slave 指令会对

此数据区域执行读写操作。具体是读操作还是写操作取决于作业类型。

单个 MODBUS 请求只能对一个数据区域进行读写操作。如果要读取覆盖多个数据区域的保

持性寄存器，则需要多个 MODBUS 请求。

数据区域定义规则

用户 多可在不同数据块中定义八个数据区域，每个数据块只能包含一个数据区域。单个 
MODBUS 请求只能对恰好一个数据区域进行读写操作。每个数据区域对应于一个 MODBUS 
地址区域。数据区域用背景数据块的静态变量 Data_Area_Array 定义；Data_Area_Array 是
一个包含八个元素的字段。

如果要使用的数据区域不到八个，则所需数据区域必须紧密相连，没有间隙。在处理过程中，

数据区域中的第一个空白条目会终止数据区域搜索。如果已定义字段元素 1、2、4 和 5，由

于字段元素 3 留空，则只会识别字段元素 1 和 2。
Data_Area_Array 字段包含 8 个元素：Data_Area_Array[1] 到 Data_Area_Array[8]

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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每个字段元素 Data_Area_Array[x]（其中 1 <= x <= 8）都是 MB_DataArea 类型的 UDT，其

结构如下：

参数 数据

类型

含义

data_ty
pe

UInt 映射到此数据区域的 MODBUS 数据类型的标识符：

• 0：空字段元素或未使用数据区域的标识符。此时，db、start 和 length 的值不相关。

• 1：过程映像输出（与功能代码 1、5 和 15 一起使用）

• 2：过程映像输入（与功能代码 2 一起使用）

• 3：保持性寄存器（与功能代码 3、6 和 16 一起使用）

• 4：输入寄存器（与功能代码 4 一起使用）

注：如果已定义 MODBUS 数据类型的数据区域，则指令 MB_SERVER 不能再直接访问此 
MODBUS 数据类型。如果该数据类型的 MODBUS 请求的地址与定义的数据区域不对应，则 
STATUS 中会返回一个值 W#16#8383。

db UInt 后续定义的 MODBUS 寄存器或位所映射的目标数据块的编号。

数据块编号在数据区域中必须是唯一的。不得在多个数据区域中定义相同的数据块编号。

数据块必须支持标准访问，并且不得单独存在于加载存储器中。

数据区域也是从数据块的字节地址 0 开始。

允许值：1 到 60999
start UInt 映射到数据块中的首个 MODBUS 地址（从地址 0.0 开始）。

允许值：0 到 65535
length UInt 位数（对于 data_type 的值 1 和 2）或寄存器数量（对于 data_type 的值 3 和 4）。

相同 MODBUS 数据类型的 MODBUS 地址区域不得重叠。

允许值：1 到 65535

数据区域定义示例

• 第一个示例：data_type = 3，db = 1，start = 10，length = 6
保持性寄存器 (data_type = 3) 映射在数据块 1 (db = 1)。Modbus 地址 10 (start = 10) 位
于数据字 0。 后有效的 Modbus 地址 15 (length = 6) 位于数据字 5。

• 第二个示例：data_type = 2，db = 15，start = 1700，length = 112
输入 (data_type = 2) 映射在数据块 15 (db = 15)。Modbus 地址 1700 (start = 1700) 位
于数据字 0。 后有效的 Modbus 地址 1811 (length = 112) 位于数据字 111。

指令
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自版本 V4.0 起的过程映像读访问限制 (S7-1200, S7-1500)

过程映像读访问限制

自 Modbus_Slave 的指令版本 V4.0 起，可以在输入的过程映像和输出的过程映像中分别定

义一个远程 MODBUS 设备有权读取的区域。随后，远程 MODBUS 设备便不能对超出这些过

程映像区域的地址进行读访问。

说明

过程映像写访问限制

自指令版本 V3.0 起，可以选择将对输出的过程映像的写访问限制到一个特定区域。

过程映像中读取区域的定义

背景数据块的以下静态变量定义了过程映像中的读取区域：

• QB_Read_Start：可由远程 MODBUS 设备读取的过程映像输出中的第一个字节的地址（应

用于功能代码 1）
• QB_Read_Count：可由远程 MODBUS 设备读取的过程映像输出中的字节数（应用于功能

代码 1）
• IB_Read_Start：可由远程 MODBUS 设备读取的过程映像输入中的第一个字节的地址（应

用于功能代码 2 和 4）
• IB_Read_Count：可由远程 MODBUS 设备读取的过程映像输入中的字节数（应用于功能

代码 2 和 4）

背景数据块中用于定义过程映像中的读写区域的静态变量

下表说明了在上述 Modbus_Slave 指令的实例 DB 中列出的静态变量，使用这些变量可以定

义过程映像的读取区域。

为了保持完整性，自版本 V3.0 起用于定义过程映像（QB_Start 和 QB_Count）的写入区域

的静态变量也有相关说明。

变量 数据类型 起始值

QB_Start UInt 0
QB_Count UInt 65535
QB_Read_Start UInt 0
QB_Read_Count UInt 65535

指令
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变量 数据类型 起始值

IB_Read_Start UInt 0
IB_Read_Count UInt 65535

帧结构 (S7-1200, S7-1500)

Extended_Addressing
按照关于 HR_Start_Offset 参考的说明访问 Extended_Addressing 变量，

Extended_Addressing 变量为布尔值时除外。 
如果 Extended_Adressing = FALSE，可组态单字节（Modbus 标准）或两个字节

（Extended_Adressing = TRUE）来寻址 Modbus 从站。扩展寻址用于在单个网络中寻址超过 
247 个设备。如果 Extended_Adressing = TRUE， 多可寻址 65535 个地址。以下示例显示

了 Modbus 帧。

表格 4-172 大小为一个字节的从站地址（字节 0）

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5  
请求 从站

地址

功能代码 起始地址 数据  

有效响应 从站

地址

功能代码 长度 数据...
 

错误消息 从站

地址

0xxx 异常

代码

       

表格 4-173 大小为两个字节的从站地址（字节 0 和字节 1）

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
请求 从站地址 功能代码 起始地址 数据

有效响应 从站地址 功能代码 长度 数据...
错误消息 从站地址 0xxx 异常

代码

     

指令
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帧说明

主站和从站/从站和主站之间的数据通信从从站地址开始，接下来是功能代码。随后传输数

据。数据字段的结构取决于使用的功能代码。帧的 后传送的是校验和 (CRC)。

有性能优化时的功能代码

激活性能优化选项后，所传输数据的组态限值存在限制。有关限制的更多信息，请参见“功

能代码”部分。

功能代码 1 - 此功能允许读取各个输出位

表格 4-174 FC 1 - 读取输出位

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 1 起始地址 输出数目

有效响应 从站地址 函数代码 1 长度 1) 输出数据 3)

错误消息 从站地址 0x81 异常代码 2) ---
1) 长度：如果将输出数目除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2) E 代码：01 或 02 或 03 或 04
3) 输出数据可包含多个字节

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 1 起始地址 输出数目

有效响应 从站地址 函数代码 1 长度 1 输出数据

错误消息 从站地址 0x81 异常代码 2 ---
1 长度：如果将输出数目除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04
3 输出数据可由多个字节组成

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能代码 2 - 此功能允许读取各个输入位

表格 4-175 FC 2 - 读取输入位

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 2 起始地址 输入数目

有效响应 从站地址 函数代码 2 长度 1 输入数据

错误消息 从站地址 0x82 异常代码 2 ---
1 长度：如果将输入数目除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 2 起始地址 输入数目

有效响应 从站地址 函数代码 2 长度 1 输入数据

错误消息 从站地址 0x82 异常代码 2 ---
1 长度：如果将输入数目除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

功能代码 3 - 此功能允许读取各个寄存器

表格 4-176 FC 3 - 读取保持寄存器

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 3 起始地址 寄存器数

有效响应 从站地址 函数代码 3 长度 1 寄存器数据

错误消息 从站地址 0x83 异常代码 2 ---
1 长度：字节数

2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 3 起始地址 寄存器数

有效响应 从站地址 函数代码 3 长度 1 寄存器数据

错误消息 从站地址 0x83 异常代码 2 ---
1 长度：字节数

2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

功能代码 4 - 此功能允许读取各个寄存器

表格 4-177 FC 4 - 读取输入字

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 4 起始地址 输入字数目：

有效响应 从站地址 函数代码 4 长度 1 输入数据

错误消息 从站地址 0x84 异常代码 2 ---
1 长度：2 * 输入字数目

2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 4 起始地址 输入字数目：

有效响应 从站地址 函数代码 4 长度 1 输入数据

错误消息 从站地址 0x84 异常代码 2 ---
1 长度：2 * 输入字数目

2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能代码 5 - 此功能可以设置或删除各个位

表格 4-178 FC 5 - 写入输出位

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 5 起始地址 值

有效响应 从站地址 函数代码 5 长度 值

错误消息 从站地址 0x85 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 5 起始地址 值

有效响应 从站地址 函数代码 5 长度 值

错误消息 从站地址 0x85 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

功能代码 6 - 此功能允许写入各个寄存器

表格 4-179 FC 6 - 写入保持寄存器

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 6 地址 寄存器

有效响应 从站地址 函数代码 6 地址 寄存器

错误消息 从站地址 0x86 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 6 地址 寄存器

有效响应 从站地址 函数代码 6 地址 寄存器

错误消息 从站地址 0x86 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能代码 8 - 此功能用于检查通信连接

表格 4-180 FC 8 - 从站状态

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 8 诊断代码 测试值

有效响应 从站地址 函数代码 8 诊断代码 测试值

错误消息 从站地址 0x88 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 8 诊断代码 测试值

有效响应 从站地址 函数代码 8 诊断代码 测试值

错误消息 从站地址 0x88 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 03 或 04

功能代码 11 - 此功能可以读取 2 个字节的“状态字”和 2 个字节的“事件计数器”

表格 4-181 FC 11 - 从站通信用事件计数器

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 11 ---
有效响应 从站地址 函数代码 11 状态 事件计数器

错误消息 从站地址 0x8B 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 11 ---
有效响应 从站地址 函数代码 11 状态 事件计数器

错误消息 从站地址 0x8B 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 04

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能代码 15 - 此功能允许写入多个位

表格 4-182 FC 15 - 写入一个/多个输出位

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6 字节 7 字节 n
查询 从站地址 函数代码 

15
起始地址 输出字数目 字节计数

器 1
值

有效响应 从站地址 函数代码 
15

起始地址 输出字数目 ---

错误消息 从站地址 0x8F 异常代

码 2
---

1 字节计数器：如果将字节数除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6 字节 7 字节 8 字节 n
查询 从站地址 函数代码 

15
起始地址 输出字数目 字节计数

器 1
值

有效响应 从站地址 函数代码 
15

起始地址 输出字数目 ---

错误消息 从站地址 0x8F 异常代码 2 ---
1 字节计数器：如果将字节数除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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功能代码 16 - 此功能允许写入单个寄存器或多个寄存器

表格 4-183 FC 16 - 写入一个/多个保持寄存器

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6 字节 7 字节 n
查询 从站地址 函数代码 

16
起始地址 寄存器数 字节计数

器 1
值

有效响应 从站地址 函数代码 
16

起始地址 寄存器数 ---

错误消息 从站地址 0x90 异常代

码 2
---

1 字节计数器：寄存器数 * 2 
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6 字节 7 字节 8 字节 n
查询 从站地址 函数代码 

16
起始地址 寄存器数 字节计数

器 1
值

有效响应 从站地址 函数代码 
16

起始地址 寄存器数 ---

错误消息 从站地址 0x90 异常代码 2 ---
1 字节计数器：寄存器数 * 2
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

错误消息 (S7-1200, S7-1500)

Modbus 错误消息概述 

错误代码 说明 解决方案

16#0000 无错误 ‑
接口组态错误 - Modbus_Comm_Load
16#8181 该模块不支持此数据传输速率。 在 BAUD 参数上为该模块选择有效的数据传输速

率。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

16#8182 该模块不支持此奇偶校验设置。 在 PARITY 参数上为“奇偶校验”(Parity) 选择合

适的值。

以下内容有效： 
• 无 (1)
• 偶校验 (2)
• 奇校验 (3)
• 标记校验 (4)
• 间隔校验 (5)
• 任意 (6)

16#8183 该模块不支持此数据流控制类型。 在 FLOW_CTRL 参数上为该模块选择有效的数据

流控制。

16#8184 “响应超时”(Response timeout) 值无效。 在 RESP_TO 参数上为“响应超时”(Response 
timeout) 选择合适的值。

数值的有效范围：1 到 65535 (ms)
16#8280 读取模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在 Send_Config.RDREC.STATUS 或 
Receive_Config.RDREC.STATUS  静态参数、

RDREC.STATUS 和 SFB RDREC 的说明中会找到有

关错误原因的更多详细信息。

16#8281 写入模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在 Send_Config.WRREC.STATUS 或 
Receive_Config.WRREC.STATUS 静态参数、

WRREC.STATUS 和 SFB WRREC 的说明中会找到

有关错误原因的更多详细信息。

16#8282 模块不可用 检查 PORT 参数中的输入并确保模块可以访问。

组态错误 - Modbus_Slave
16#8186 从站地址无效 在 MB_ADDR 参数上选择合适的从站地址。

以下内容有效：标准地址区上的 1-247；
扩展地址区上的 1-65535
（为广播保留 0）

16#8187 MB_HOLD_REG 参数上的值无效 在 MB_HOLD_REG 参数上为保持寄存器选择合

适的值。

16#8188 无效操作模式或广播

(MB_ADDR = 0) 和 MODE 参数模式 ≠ 1
在广播模式下为 MODE 选择值 1
或选择不同的操作模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

16#818C 指向 MB_HOLD_REG 区的指针必须是数据块或位

存储器地址区。

为指向 MB_HOLD_REG 区的指针选择合适的

值。 
16#8280 读取模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在 Send_P2P.RDREC.STATUS 或 
Receive_P2P.RDREC.STATUS 静态参数和 SFB 
RDREC 的说明中可找到有关错误原因的更多详

细信息。

16#8281 写入模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在 Send_P2P.WRREC.STATUS 或 
Receive_P2P.WRREC.STATUS 静态参数和 SFB 
WRREC 的说明中会找到有关错误原因的更多详

细信息。

16#8389 数据区定义无效：

• data_type 值非法

• 数据块编号不被允许或不可用：

– 数据块的值无效

– 数据块编号不存在

– 数据块编号已被另一个数据区占用

– 优化了访问权限的数据块

– 数据块不在工作存储器中

• length 值非法

• 属于同一种 MODBUS 数据类型的多个 
MODBUS 地址区域重叠

检查数据区的定义。

请参见“自版本 V4.0 起访问 DB 中的数据区域

而不直接访问 MODBUS 地址 (页 5808)”部分。

16#8452 
1)

MB_HOLD_REG 不是指向数据块或位存储区的指

针

检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8453 
1)

MB_HOLD_REG 并非 BOOL 或 WORD 类型的指针 检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8454 
1)

MB_HOLD_REG 访问的区域长度大于数据块，或

者所访问的区域对于要读取或写入的数据字节来

说太小。

检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8455 
1)

MB_HOLD_REG 指向具有写保护的数据块 检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8456 
1)

指令执行期间出错。错误原因显示在参数 
STATUS 中。

确定 SFCSTATUS 参数的值。在参数 SFC51 和 
STATUS 的说明中检查其含义。

组态错误 - Modbus_Master

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

16#8180 MB_DB 参数的值无效 在 Modbus_Comm_Load 指令上为 MB_DB（背

景数据块）组态的值无效。

检查 Modbus_Comm_Load 指令和其错误消息

的互连情况。

16#8186 无效站地址 在 MB_ADDR 参数上选择合适的站地址。

以下内容有效：标准地址区上的 1-247；
扩展地址区上的 1-65535
（为广播保留 0）

16#8188 无效操作模式或广播 (MB_ADDR = 0) 和 MODE 参
数模式 ≠ 1

在广播模式下为 MODE 选择值 1 或选择不同的

操作模式。

16#8189 无效数据地址 在 DATA_ADDR 参数上为数据地址选择合适的

值。

请参见信息系统中的 Modbus_Master 
(页 5793) 说明

16#818A 无效长度 在 DATA_LEN 参数上选择合适的数据长度。

请参见信息系统中的 Modbus_Master 
(页 5793) 说明

16#818B DATA_PTR 的值无效 在 DATA_PTR 参数（M 或 DB 地址）上为数据指

针选择合适的值。

请参见信息系统中的 Modbus_Master 
(页 5793) 说明

16#818C DATA_PTR 参数的互连错误 检查指令的互连。

16#818D DATA_PTR 访问的区域长度大于数据块，或者所

访问的区域对于要读取或写入的数据字节来说太

小。

检查 DATA_PTR 指针 

16#8280 读取模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在 Send_P2P.RDREC.STATUS 或 
Receive_P2P.RDREC.STATUS 静态参数和 SFB 
RDREC 的说明中可找到有关错误原因的更多详

细信息。

16#8281 写入模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入.
在静态参数 Send_P2P.WRREC.STATUS、
Receive_P2P.WRREC.STATUS  或 Receive_Reset 
和 SFB WRREC 的说明中会找到有关错误原因的

更多详细信息。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

通信错误 - Modbus_Master 和 Modbus_Slave
16#80D1 XON 或 CTS = ON 的等待时间已结束。 通信伙伴有故障、太慢或已离线。检查通信伙

伴，或在需要时更改参数。

16#80D2 “硬件 RTS 始终开启”(Hardware RTS always 
ON)：发送作业因从 DSR = ON 更改为 DSR = OFF 
而取消

检查通信伙伴。确保 DSR 在整个传输持续期间

内均保持为 ON。

16#80E0 帧已中止：发送缓冲区上溢/发送帧太长 在用户程序中更频繁调用指令或者利用数据流控

制组态通信。

16#80E1 帧已中止：奇偶校验错误 检查通信伙伴的连接线路，或确认两台设备是否

针对相同的数据传输速率、奇偶校验和结束位数

进行了组态。

16#80E2 帧已中止：字符帧错误 检查起始位、数据位、奇偶校验位、数据传输速

率和结束位的设置。

16#80E3 帧已中止：字符上溢错误 检查通信伙伴的帧中的数据个数。

16#80E4 帧已中止：达到 大帧长度 在通信伙伴上选择较短的帧长度。

以下内容有效（取决于模块）：

1-1024/2048/4096（字节）

通信错误 - Modbus_Master 
16#80C8 从站在设置时间内未响应 检查数据传输率、奇偶校验和从站的接线情况。

16#80C9 从站未在通过 Blocked_Proc_Timeout 设置的时

间内做出响应。

检查 Blocked_Proc_Timeout 的设置。 
检查是否已使用 Modbus_Comm_Load 指令组

态模块。插拔后或恢复电压后，可能需要使用 
Modbus_Comm_Load 重新组态模块。

16#8200 接口处于连续请求中。 稍后重复该命令。开始新的命令前，确保没有正

在运行中的命令。 
协议错误 - Modbus_Slave（仅适用于支持 Modbus 的通信模块）

16#8380 CRC 错误 Modbus 帧的校验和错误。检查通信伙伴。

16#8381 不支持功能代码或广播中不支持功能代码。 检查通信伙伴，确保有效功能代码已发送。

16#8382 请求帧中的长度信息无效 在 DATA_LEN 参数上选择合适的数据长度。

16#8383 请求帧中的数据地址无效 在 DATA_ADDR 参数上为数据地址选择合适的

值。

16#8384 请求帧中的数据值无效 检查 Modbus 主站的请求帧中的数据值

16#8385 Modbus 从站不支持诊断值 （功能代码 08） Modbus 从站仅支持诊断值 16#0000 和 
16#000A。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5822 编程和操作手册, 11/2022



错误代码 说明 解决方案

协议错误 - Modbus_Master（仅适用于支持 Modbus 的通信模块）

16#8380 CRC 错误 Modbus 帧的校验和错误。检查通信伙伴。

16#8381 来自 Modbus Slave 的响应帧有下列错误消息：

不支持功能代码。

检查通信伙伴，确保有效功能代码已发送。

16#8382 来自 Modbus Slave 的响应帧有下列错误消息：

无效长度

选择合适的数据长度。

16#8383 来自 Modbus Slave 的响应帧有下列错误消息：

请求帧中的数据地址无效

在 DATA_ADDR 参数上为数据地址选择合适的

值。

16#8384 来自 Modbus Slave 的响应帧有下列错误消息：

数据值错误

检查发送到 Modbus 从站的请求帧。

16#8385 来自 Modbus Slave 的响应帧有下列错误消息：

Modbus 从站不支持诊断值

Modbus 从站仅支持诊断值 16#0000 和 
16#000A。

16#8386 返回的功能代码与请求的功能代码不匹配。 检查从站的响应帧和地址。

16#8387 从站未发出请求的应答 检查从站的响应帧。检查从站的地址设置。

16#8388 从站对写入请求的响应出现错误。 检查从站的响应帧。

16#8828 
1)

DATA_PTR 指向的位地址不等于 n * 8 检查 DATA_PTR 指针

16#8852 
1)

DATA_PTR 不是指向数据块或位存储区的指针 检查 DATA_PTR 指针 

16#8853 
1)

DATA_PTR 并非 BOOL 或 WORD 类型的指针 检查 DATA_PTR 指针 

16#8855 
1)

DATA_PTR 指向具有写保护的数据块 检查 DATA_PTR 指针  

16#8856 
1)

调用 SFC51 时出错 再次调用 Modbus_Master 指令

错误 - Modbus_Slave（仅适用于支持 Modbus 的通信模块）

16#8428 
1)

MB_HOLD_REG 指向的位地址不等于 n * 8 检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8452 
1)

MB_HOLD_REG 不是指向数据块或位存储区的指

针 
检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8453 
1)

MB_HOLD_REG 并非 BOOL 或 WORD 类型的指针 检查 MB_HOLD_REG 指针

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码 说明 解决方案

16#8454 
1)

MB_HOLD_REG 访问的区域长度大于数据块，或

者所访问的区域对于要读取或写入的数据字节来

说太小。

检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8455 
1)

MB_HOLD_REG 指向具有写保护的数据块 检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8456 
1)

调用 SFC51 时出错 再次调用  Modbus_Slave 指令

错误代码，一般

16#8FFF 模块因复位而暂时未准备就绪。 重复请求。

1) 仅限 S7-300/400 CPU 的指令 

ET 200S 串行接口 (S7-1200, S7-1500)

S7-1500 使用说明 (S7-1200, S7-1500)

在 S7‑1500 上使用 S_SEND/S_RCV/S_USSI/S_MODB
在 S7‑1500 上使用 ET 200S 1SI 分布式 I/O 的 S_SEND、S_RCV、S_USSI 或 S_MODB 指令时，

请注意以下事项：

• S_SEND
参数 DB_NO 的数据类型： UInt。
仅能发送非优化存储区的数据。 分配 DB_NO、DBB_NO 和 LEN 参数时需牢记这一点。

• S_RCV
参数 DB_NO 的数据类型： UInt。
仅能接收非优化存储区的数据。 分配 DB_NO、DBB_NO 和 LEN 参数时需牢记这一点。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• S_USSI 
– 参数 DBND、DBPA 和 DBCP 的数据类型：UInt

参数 DBND、DBPA 和 DBCP 的无效数据块编号：60000 到 60999
– CPU 对错误的响应

CPU 响应错误时不会切换为 STOP。 
如果 CPU 响应错误时切换为 STOP，则必须在用户程序中对 ANZ 参数进行评估

（如果 ANZ 不等于零，则必须启动 STP 指令）：

• S_MODB
参数 DB_NO 的数据类型： DB_ANY。
仅能交换非优化存储区的数据。 使用 Modbus 数据转换表分配 DB_NO 参数和数据块期

间必须牢记这一点。

“通信处理器 > ET200S 串口”库的指令

在 S7‑1500 上使用 ET 200S 1SI 分布式 I/O 的指令（“通信处理器 > ET200S 串口”库）时，

请注意以下事项：

• 通信模块的硬件标识符必须在 LADDR 参数中进行组态。

• 发送缓冲区和接收缓冲区必须位于优化存储区之外。

ET 200S 1SI 指令 (S7-1200, S7-1500)
有关 ET 200S 1SI 指令的相关说明，请参见以下部分：

• 用于 3964(R) 和 ASCII 的 ET 200S 1SI (页 8650)
• 用于 Modbus 的 ET 200S 1SI (页 8670)
• USS 的 ET 200S 1SI (页 8688)

点对点 (S7-1200)

PORT_CFG： 动态组态通信参数 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明 
“PORT_CFG”指令允许动态组态点对点通信端口的通信参数。

在硬件配置中设置端口的初始静态组态。可以通过执行“PORT_CFG”指令更改该组态。还可

以使用此功能在库中保存创建的块，并且可以避免再次使用这些块时在硬件配置中进行组态。

使用“PORT_CFG”可影响以下通信参数设置：

• 奇偶校验

• 波特率

• 每个字符的位数

• 停止位的数目

• 流控制的类型和属性

“PORT_CFG”指令所作的更改不会永久存储在目标系统上。

可通过电气连接 RS-232（半双工和全双工）和 RS-485（半双工）传送串行数据。

参数

下表列出了“PORT_CFG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在上升沿激活组态更改

PORT Input PORT I、Q、M、D、L 或
常量

标识通信端口 (HW-ID)

PROTOCOL Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

传输协议：

• 0：点对点通信协议

• 1..n：将来定义特定的传输协议

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BAUD Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

端口的波特率：

• 1：300 波特

• 2：600 波特

• 3：1200 波特

• 4：2400 波特

• 5：4800 波特

• 6：9600 波特（默认值）

• 7：19200 波特

• 8：38400 波特

• 9：57600 波特

• 10：76800 波特

• 11：115200 波特

PARITY Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

端口的奇偶校验：

• 1：无奇偶校验（默认值）

• 2：偶校验

• 3：奇校验

• 4：传号校验

• 5：空号校验

DATABITS Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

每个字符的位数：

• 1：每个字符 8 位（默认值）

• 2：每个字符 7 位
STOPBITS Input UINT I、Q、M、D、L 或

常量

停止位的数目：

• 1：1 个停止位（默认值）

• 2：2 个停止位

FLOWCTRL Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

数据流控制：

• 1：无（默认值）

• 2：XON/XOFF
• 3：硬件流控制（RTS 始终激活）

• 4：硬件流控制（可在传输期间禁用 RTS）
XONCHAR Input CHAR I、Q、M、D、L 或

常量

表示用作 XON 的字符。默认设置是字符 DC1 
(11H)。

XOFFCHAR Input CHAR I、Q、M、D、L 或
常量

表示用作 XOFF 的字符。默认设置是字符 DC3 
(13H)。

WAITTIME Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

指定开始传输后 XON 或 CTS 的等待时间。 
指定的值必须大于 0。默认设置是 2000 毫秒。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或仍在执行

• 1：作业已执行，且无任何错误

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：出现错误

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

STATUS 参数

错误代码*
(W#16#...)

说明

80A0 指定的协议无效。

80A1 指定的波特率无效。

80A2 指定的奇偶校验率无效。

80A3 指定的每个字符的位数无效。

80A4 指定的停止位个数无效。

80A5 指定的流控制类型无效。

80A6 WAITTIME 参数的值不正确

启用数据流控制时，WAITTIME 参数的值必须大于零。

80A7 参数 XONCHAR 和 XOFFCHAR 的值无效。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

有关通信指令中常见错误代码的更多详细信息，请参见“通信块的常规状态信息 (页 5848)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5828 编程和操作手册, 11/2022



SEND_CFG： 动态组态串行传输参数 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

说明    
“SEND_CFG”指令允许动态组态点对点通信端口的串行传输参数。执行 SEND_CFG 后将丢弃

所有正在等待传输的消息。

在硬件配置中设置端口的初始静态组态。可以通过执行“SEND_CFG”指令更改该组态。还可

以使用此功能在库中保存创建的块，并且可以避免再次使用这些块时在硬件配置中进行组态。

使用“SEND_CFG”可影响以下传输参数设置：

• 激活 RTS (Request to Send) 到开始传输之间的时间

• 传输结束到取消激活 RTS 之间的时间

• 定义中断的位时间数

“SEND_CFG”指令所作的更改不会永久存储在目标系统上。

可通过电气连接 RS-232（半双工和全双工）和 RS-485（半双工）传送串行数据。

参数

下表列出了“SEND_CFG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在上升沿激活组态更改

PORT Input PORT I、Q、M、D、L 或
常量

标识通信端口 (HW-ID)

RTSONDLY Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

激活 RTS 到开始传输之间应经过的时间。 
该参数的有效值如下：

• 0（默认值）

• 0 到 65535 ms（步长为 1 ms）
该参数不适用于 RS-485 模块。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RTSOFFDLY Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

传输结束到取消激活 RTS 之间应经过的时间。 
该参数的有效值如下：

• 0（默认值）

• 0 到 65535 ms（步长为 1 ms）
该参数不适用于 RS-485 模块。

BREAK Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

指定中断的位时间数，在消息开始时发送这些位

时间数。

默认设置为 12 个位时间。 多可指定 25000 个
位时间。

IDLELINE Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

指定在消息开始时发送的中断后线路空闲信号的

位时间数。

默认设置为 12 个位时间。 多可指定 25000 个
位时间。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或仍在执行

• 1：作业已执行，且无任何错误

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：出现错误

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

STATUS 参数

错误代码*
(W#16#...)

说明

80B0 不允许某个传输中断的组态。

80B1 指定的中断时间超出允许的 大值（25000 个位时间）。

80B2 指定的线路空闲时间超出允许的 大值（25000 个位时间）。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

有关通信指令中常见错误代码的更多详细信息，请参见“通信块的常规状态信息 (页 5848)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

RCV_CFG： 动态组态串行接收参数 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

说明

“RCV_CFG”指令允许动态组态点对点通信端口的串行接收参数。可使用该指令来组态发送消

息的开始和结束条件。通过“RCV_PTP (页 5842)”指令可启用满足这些条件的消息接收。

在硬件配置的属性中设置端口的初始静态组态。在程序中执行“RCV_CFG”指令以更改组态。

还可以使用此功能在库中保存创建的块，并且可以避免再次使用这些块时在硬件配置中进行

组态。“RCV_CFG”指令所作的更改不会永久存储在目标系统上。

执行“RCV_CFG”指令后将丢弃还在等待传输的所有消息。

参数

下表列出了“RCV_CFG”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在上升沿激活组态更改。

PORT Input PORT I、Q、M、D、L 或
常量

标识通信端口 (HW-ID)

CONDITIONS Input CONDITIONS D、L 用于定义数据传输的开始和结束条件的

数据结构。 
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或仍在执行

• 1：作业已执行，且无任何错误

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

数据类型 CONDITIONS
可以使用 CONDITIONS 结构定义消息传输的开始和结束条件。结构 CONDITIONS 包含在 
RCV_CFG 指令的背景数据块中。使用结构 CONDITIONS 可定义消息传输何时完成以及下一

次消息传输何时开始的开始和结束条件。

• 可以在 START 结构中定义数据传输的开始条件。

• 可以在 END 结构中定义数据传输的结束条件。

用户可为此定义一个或多个开始条件和结束条件。如果指定多个开始或结束条件，则通过 OR 
逻辑指令来处理这些条件。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下表列出了“CONDITIONS”结构：

参数 数据类型 说明

START STRUCT 开始条件

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类型 说明

  STARTCOND UINT 指定开始条件（详细信息见下文）。

可为开始条件指定一个 16 位的十六进制值。开始条件的值可以是：

• 1：开始字符

• 2：任意字符（默认值）

• 4：线路中断

• 8：线路空闲

• 16：字符串 1
• 32：字符串 2
• 64：字符串 3
• 128：字符串 4
可以在 STARTCOND 参数中定义多个开始条件。为此，需要指定各个条

件的值的总和。例如，如果要定义“线路空闲”或“字符串 1”或“字符

串 4” ("Idle line" OR "Character string 1" OR "Character string 4") 作为开

始条件，则必须指定值“152”。
IDLETIME UINT 指定开始接收之前允许的线路空闲时间 大值。 

该参数的有效值如下：

• 40 个位时间（默认值）

• 0 到 2500 个位时间

STARTCHAR BYTE 指定开始字符。仅当组态的开始条件为“开始字符”时才启用该设置。

该参数的有效值如下：

• 02 (STX)：默认设置

• B#16#00 到 B#16#FF
SEQ[1].CTL BYTE 字符串 1：各字符的控制序列 

可以使用字符的位号来定义要考虑或忽略字符串中的哪些字符。要评估

这些字符就必须置位相应的位。 
• 第 0 位：1 个字符

• 第 1 位：2 个字符

• 第 2 位：3 个字符

• 第 3 位：4 个字符

• 第 4 位：5 个字符

通过复位相应的位来忽略某个字符。

SEQ[1].STR CHAR[5] 字符串 1：开始字符（5 个字符）

SEQ[2].CTL BYTE 字符串 2：忽略/比较各字符的控制序列

SEQ[2].STR CHAR[5] 字符串 2：开始字符（5 个字符）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类型 说明

SEQ[3].CTL BYTE 字符串 3：忽略/比较各字符的控制序列

SEQ[3].STR CHAR[5] 字符串 3：开始字符（5 个字符）

SEQ[4].CTL BYTE 字符串 4：忽略/比较各字符的控制序列

SEQ[4].STR CHAR[5] 字符串 4：开始字符（5 个字符）

END STRUCT 结束条件

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类型 说明

  ENDCOND UINT 指定结束条件（详细信息见下文）。

可为结束条件指定一个 16 位的十六进制值。结束条件的值可以是：

• 1：响应超时

• 2：消息超时

• 4：字符串内超时

• 8： 大长度

• 16：N+LEN+M；有关消息长度的信息集成在消息中并将被评估。

• 32：字符串 1
也可以在 ENDCOND 参数中定义多个结束条件。为此，需要指定各个结

束条件的值的总和。例如，如果要定义结束条件“ 大长度”或“序列 
1” ("Maximum length" OR "Sequence 1")，则必须指定值“40”。

MAXLEN UINT 指定消息中字符数的 大值。 
该参数的有效值*如下：

• 1 个字符（默认值）

• 0 到 1024 个字符

仅当在 ENDCOND 参数中设置了“ 大长度”结束条件时，才启用该设

置。

N UINT 消息中长度字段的偏移量

该参数的有效值如下：

• 0 个字符（默认值）

• 0 到 1024 个字符

仅当在 ENDCOND 参数中设置了“N+LEN+M”结束条件时，才启用该设置。

LENGTHSIZE UINT 长度字段的大小（字节）

该参数的有效值*如下：

• 0 个字节（默认值）

• 1 个字节

• 2 个字节

• 4 个字节

仅当在 ENDCOND 参数中设置了“N+LEN+M”结束条件时，才启用该设置。

LENGTHM UINT 指定跟在长度字段后但不包含在消息长度中的结束字符数。 
该参数的有效值如下：

• 0 个字符（默认值）

• 0 到 255 个字符

仅当在 ENDCOND 参数中设置了“N+LEN+M”结束条件时，才启用该设置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据类型 说明

RCVTIME UINT 指定接收消息的第一个字符的 长持续时间。

该参数的有效值如下：

• 200 ms（默认值）

• 0 到 65535 ms（步长为 1 ms）
仅当在 ENDCOND 参数中设置了“应答超时”结束条件时，才启用该设

置。

MSGTIME UINT 指定接收一个消息的 长持续时间。 
该参数的有效值如下：

• 200 ms（默认值）

• 0 到 65535 ms（步长为 1 ms）
仅当在 ENDCOND 参数中设置了“消息超时”结束条件时，才启用该设

置。 
CHARGAP UINT 指定接收两个连续字符之间的时间间隔。

该参数的有效值如下：

• 12 个位时间（默认值）

• 0 到 2500 个位时间

仅当在 ENDCOND 参数中设置了“字符串内超时”结束条件时，才启用

该设置。

SEQ.CTL BYTE 字符串：各字符的控制序列 
可以使用字符的位号来定义要考虑或忽略字符串中的哪些字符。要评估

这些字符就必须置位相应的位。 
• 第 0 位：1 个字符

• 第 1 位：2 个字符

• 第 2 位：3 个字符

• 第 3 位：4 个字符

• 第 4 位：5 个字符

通过复位相应的位来忽略某个字符。

SEQ.STR CHAR[5] 字符串：开始字符（5 个字符）

* 这些取值范围同样适用于指定消息结束的相应硬件设置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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消息接收的开始条件（STARTCOND 参数）

如果满足组态的开始条件，则接收方识别到消息开始。可将以下条件定义为消息接收的开始

条件：

• 开始字符：在出现某个特定字符时识别到消息开始。该字符存储为消息的第一个字符。在

开始字符前收到的所有字符均会被拒绝。

• 任意字符：任意字符可以定义消息开始。该字符存储为消息的第一个字符。

• 线路中断：如果接收的数据流中断时间超过接收一个字符的时间长度，则认为消息开始。

• 线路空闲：如果发送传输线路空闲一段时间（在位时间中指定），然后重新传输字符，则

认为消息开始。

• 字符串（序列）：如果指定字符序列出现在数据流中，则识别为消息开始。可以指定

多四个字符序列，每个序列 多五个字符。

示例：接收的十六进制消息包含以下字符：“68 10 aa 68 bb 10 aa 16”。下表中列出了组

态的开始字符

序列。在成功接收到第一个字符 68H 之后将评估

开始字符序列。成功接收到第四个字符（

第二个 68H）之后，已满足开始条件“1”。开始条件满足之后，

将开始评估结束条件。

开始字符序列的处理可能会由于不同的原因而结束，如奇偶校验、

帧或字符之间的时间间隔。由于未满足开始条件，

这些错误将阻止消息的

接收。

开始条件 第一个字符 第一个字符 +1 第一个字符 +2 第一个字符 +3 第一个字符 +4
1 68H xx xx 68H xx
2 10H aaH xx xx xx
3 dcH aaH xx xx xx
4 e5H xx xx xx xx

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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消息接收的结束条件（ENDCOND 参数）

如果满足组态的结束条件，则接收方识别到消息开始。可将以下条件定义为消息接收的结束

条件：

• 响应超时：如果超出指定的接收一个字符的 长时间，则接收消息结束。这个 长时间在 
RCVTIME 参数中定义。定义的这个时间从完成上次传输后开始倒计时，RCV_PTP 指令启

用消息接收。如果定义的这段时间 (RCVTIME) 内未接收任何字符，则 RCV_PTP 指令会报

告错误。

• 消息超时：如果超出指定的接收一条消息的 长时间，则接收消息结束。这个 长时间在 
MSGTIME 参数中定义。定义的这个时间从接收到消息的第一个字符时开始倒计时。

• 字符串内超时：如果接收两个连续字符时的时间间隔大于 CHARGAP 参数的值，则接收消

息将结束。

• 大长度：如果超出了 MAXLEN  参数定义的消息长度，则接收消息将结束。

• 读取消息长度 (N+LEN+M)：如果达到指定消息长度，则接收消息将结束。该长度通过以

下参数的值来计算：

– N：消息中该字符的位置（长度字段的起始位置）。

– LENGTHSIZE：长度字段的大小（字节）

– LENGTHM：长度字段后的结束字符数。计算消息长度时不考虑这些字符。

• 字符串：如果接收到定义的字符序列，则接收消息将结束。该字符串 多包含五个字符。

对于字符串中的每个字符，都可以使用位号来定义在计算中是考虑还是忽略该字符。

STATUS 参数

错误代码*
(W#16#...)

说明

80C0 开始条件出错

80C1 • 结束条件出错

• 未定义结束条件

80C2 已启用接收中断

80C3 设置了“ 大长度”结束条件时，在 MAXLEN 参数中输入了等于 0 或大于 4132 的值。

80C4 设置了“N+LEN+M”结束条件时，在参数 N 中输入的值大于 4131。
80C5 设置了“N+LEN+M”结束条件时，在 LENGTHSIZE 参数中输入了 0 或无效值。

80C6 设置了“N+LEN+M”结束条件时，在 LENGTHM 参数中输入了大于 255 的值。

80C7 设置了“N+LEN+M”结束条件时，计算出的消息长度大于 4132。
80C8 设置了“应答超时”结束条件时，在 RCVTIME 参数中输入了 0。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码*
(W#16#...)

说明

80C9 设置了“字符串内超时”结束条件时，在参数 CHARGAP 中输入的值等于 0 或大于 2500。
80CA 设置了“线路空闲”开始条件时，在 IDLETIME 参数中输入了等于 0 或大于 2500 的值。

80CB 尽管设置了“字符串”作为结束条件，但字符串的所有字符均被标记为“不相关”。

80CC 尽管设置了“字符串”作为开始条件，但字符串的所有字符均被标记为“不相关”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

有关通信指令中常见错误代码的更多详细信息，请参见“通信块的常规状态信息 (页 5848)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

SEND_PTP： 传送“发送缓冲区数据” (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

说明  
使用“SEND_PTP”指令启动数据传输。“SEND_PTP”指令不执行数据的实际传输。发送缓冲区

中的数据传输到相关点对点通信模块 (CM)。由 CM 来执行实际传输。

参数

下表列出了“SEND_PTP”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在该使能输入的上升沿启用所请求的传输。缓冲

区中的内容传输到点对点通信模块 (CM)。
PORT Input PORT I、Q、M、D、L 或

常量

标识通信端口 (HW-ID)

BUFFER Input VARIANT I、Q、M、D、L 或
常量

指向发送缓冲区起始地址的指针。不支持布尔值

或 Array of BOOL。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

LENGTH Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

发送缓冲区的长度

PTRCL Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

此参数选择使用正常的点对点通信缓冲区还是在

连接的 CM 中执行的特定 Siemens 协议缓冲区。

FALSE = 由用户程序控制的点对点操作（仅有效

选项）

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或仍在执行

• 1：作业已执行，且无任何错误

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：出现错误

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

STATUS 参数

错误代码*
(W#16#...)

说明

7000 发送操作未激活。

7001 发送操作正在处理第一个调用。

7002 发送操作正在处理后续调用（第一个调用之后的查询）。

8080 为通信端口号输入的标识符无效。

8088 LENGHT 参数的长度与要发送的数据长度不符。另请参见参数 LENGHT 和 BUFFER。
80D0 传送进行期间收到新的发送请求。

80D1 传送中断，因为在指定的等待时间内未确认 CTS 信号。

80D2 发送请求中断，因为通信伙伴 (DCE) 发出信号表示不愿意接收 (DSR)。
80D3 由于超出等待循环的 大大小（大于 1024 字节），发送请求已中断。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

有关通信指令中常见错误代码的更多详细信息，请参见“通信块的常规状态信息 (页 5848)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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LENGTH 和 BUFFER 参数

“PTP_SEND”指令可发送的 小数据大小为一个字节。参数 BUFFER 用于定义要发送数据的大

小。BUFFER 参数不能使用 BOOL 或 Array of BOOL 数据类型。 

LENGTH 参数 BUFFER 参数 说明

LENGTH = 0 未使用 发送 BUFFER 参数所定义的完整数据。如果 LENGTH = 0，则

无需指定传输的字节数。

LENGTH > 0 基本数据类型 LENGTH 值必须包含该数据类型的字节数。否则，将不会传

输数据，并且输出错误 8088。
STRUCT LENGTH 值包含的字节数可以小于该结构的整个字节长度。

此时，仅传输 LENGTH 指定的前几个字节。

ARRAY LENGTH 值包含的字节数可以小于该字段的整个字节长度。

此时，仅传输满足 LENGTH 所指定字节数的字段元素。

LENGTH 值必须为该数据元素字节数的倍数。否则，STATUS 
= 8088，ERROR = 1，且不传输任何数据。

STRING 将传输字符序列格式的完整存储器排列以及有关字符串 大

长度和字符串实际长度的信息。

LENGTH 值必须包含 大长度、实际长度以及字符串字符的

字节数。 
对于数据类型 STRING，所有长度和字符的大小都为一个字

节。

如果 BUFFER 参数为字符串，则 LENGTH 值必须还包含另外

两个字节用于保存这些长度字段。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

RCV_PTP： 启用消息接收 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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说明

使用 RCV_PTP 指令可启用已发送消息的接收。必须单独启用每条消息。只有相关通信伙伴

确认消息后，发送的数据才会传送到接收区中。

参数

下表列出了“RCV_PTP”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

在上升沿启用接收 

PORT Input PORT I、Q、M、D、L 
或常量

标识通信端口 (HW-ID)

BUFFER Input VARIANT I、Q、M、D、L 
或常量

指向接收缓冲区的起始地址。请勿在接收缓冲区

中使用 STRING 类型的变量。

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或仍在执行

• 1：作业已执行，且无任何错误

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：出现错误

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

LENGTH Output UINT I、Q、M、D、L 接收缓冲区中消息的长度

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

STATUS 参数

错误代码*
(W#16#....)

说明

80E0 由于接收缓冲区已满，因此终止了消息接收。

80E1 由于出现奇偶校验错误，因此终止了消息接收。

80E2 由于出现帧错误，因此终止了消息接收。 
80E3 由于出现溢出错误，因此终止了消息接收。

80E4 由于计算的消息长度 (N+LEN+M) 超过接收缓冲区大小，因此终止了消息接收。

8080 为通信端口号输入的标识符无效。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码*
(W#16#....)

说明

8088 BUFFER 参数采用了 STRING 数据类型。 
0094 由于接收了 大字符长度，因此终止了消息接收。

0095 由于出现超时，因此终止了消息接收。 
0096 由于出现字符串内超时，因此终止了消息接收。

0097 由于出现应答超时，因此终止了消息接收。

0098 由于满足了“N+LEN+M”长度条件，因此终止了消息接收。

0099 由于接收到定义的结束条件字符串，因此终止了消息接收。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

有关通信指令中常见错误代码的更多详细信息，请参见“通信块的常规状态信息 (页 5848)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

RCV_RST： 删除接收缓冲区 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

说明

使用“RCV_RST”指令可删除通信伙伴的接收缓冲区。

参数

下表列出了“RCV_RST”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在上升沿激活接收缓冲区的删除操作

PORT Input PORT I、Q、M、D、L 或
常量

标识通信端口 (HW-ID)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或仍在执行

• 1：作业已执行，且无任何错误

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：出现错误

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关通信指令中常见错误代码的更多详细信

息，请参见“通信块的常规状态信息 
(页 5848)”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

SGN_GET： 查询 RS-232 信号 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

说明

使用“SGN_GET”指令可查询 RS-232 通信模块多个信号的当前状态。

参数

下表列出了“SGN_GET”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在上升沿启用查询

PORT Input PORT I、Q、M、D、L 或
常量

标识通信端口 (HW-ID)

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 如果新数据准备好发送且指令已无错执行，

则置位一个周期。

DTR Output BOOL I、Q、M、D、L 数据终端就绪，模块就绪

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DSR Output BOOL I、Q、M、D、L 数据设备就绪，通信伙伴就绪

RTS Output BOOL I、Q、M、D、L 发送请求，模块已准备好发送

CTS Output BOOL I、Q、M、D、L 清除并发送，通信伙伴可以接收数据（响应

模块的 RTS = ON）。

DCD Output BOOL I、Q、M、D、L 数据载波检测，接收的信号电平

RING Output BOOL I、Q、M、D、L 振铃显示，来电显示

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：出现错误

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

STATUS 参数

错误代码*
(W#16#....)

说明

80F0 通信模块是 RS-485 模块且没有信号可用。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

有关通信指令中常见错误代码的更多详细信息，请参见“通信块的常规状态信息 (页 5848)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

SGN_SET： 设置 RS-232 信号 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

说明

使用“SGN_SET”指令可设置 RS-232 通信模块输出信号的状态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“SGN_SET”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

在上升沿激活动作

初始值：FALSE
PORT Input PORT I、Q、M、D、L 或

常量

标识通信端口 (HW-ID)
初始值：FALSE

SIGNAL Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

指定要设置的信号：

• 设置 01H = RTS
• 设置 02H = DTR
• 设置 04H = DSR
初始值：FALSE

RTS Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

发送请求，模块已准备好发送

初始值：FALSE
DTR Input BOOL I、Q、M、D、L 或

常量

数据终端就绪，模块就绪

初始值：FALSE
DSR Input BOOL I、Q、M、D、L 或

常量

数据设备就绪（仅适用于 DCE 类型的接口）

初始值：FALSE
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：作业尚未启动或仍在执行

• 1：作业已执行，且无任何错误

初始值：FALSE
ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0：无错误

• 1：出现错误

初始值：FALSE
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 指令的状态

初始值：0

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STATUS 参数

错误代码* 
(W#16#...)

说明

80F0 通信模块是 RS-485 模块且没有信号可用。

80F1 由于启用了 H/W 流控制，因此没有可设置的信号。

80F2 由于模块为 DTE 设备，因此无法设置 DSR 信号。

80F3 由于模块为 DCE 设备，因此无法设置 DTR 信号。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

有关通信指令中常见错误代码的更多详细信息，请参见“通信块的常规状态信息 (页 5848)”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

通信块的常规状态信息 (S7-1200)

有关通信块执行状态的常规信息

下表显示了通信块的 STATUS 参数可输出的常规信息。

错误代码*
(W#16#....)

说明

0000 无错误

7000 未激活任何作业处理。

7001 启动作业处理。参数 BUSY = 1，DONE = 0。
7002 中间调用（与 REQ 无关）：已激活指令；BUSY 的值为“1”。
8x3A 参数 x 的指针无效。

8070 所有内部实例存储器都在使用。

8080 为通信端口输入的标识符无效

8081 超时、模块错误、内部错误

8082 由于参数分配当前正在后台执行，参数分配失败。

8083 缓冲区溢出：CM 或 CB 返回的接收消息长度超过了长度参数允许的范围。

8085 在 LENGHT 参数中指定的长度错误。 指定的长度为“0”或大于允许的 大值。

8090 消息长度无效、模块无效、消息无效

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误代码*
(W#16#....)

说明

8091 参数化消息中的版本错误

8092 参数化消息中的记录长度无效

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

USS (S7-1200)

USS 指令概述 (S7-1200)

简介  
USS 指令用于控制支持通用串行接口 (USS, Universal Serial Interface) 的驱动器的运行。 利
用 USS 指令，可以通过 RS-485 连接与多个驱动器通信。

为此，需要 CM 1241 RS-485 通信模块或 CB 1241 RS-485 通信板。 S7-1200 CPU 上 多可

安装三个 CM 1241 RS-485 模块和一个 CB 1241 RS-485 板。

每个 RS-485 端口可以操作多达十六个驱动器。 
USS 协议使用主站/从站网络通过串行总线通信。主站使用地址参数将消息发送到所选从站。 
从站在收到发送请求前不能发送消息。 从站间不能直接交换消息。 USS 通信采用半双工模

式工作。

下图显示了 USS 网络图示例：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用 USS 协议的要求 (S7-1200)

设置驱动器的常规要求

• 必须为驱动器设置使用 4 个 PKW 字。

• 驱动器可以组态为使用 2、4、6 或 8 个 PZD 字。

• 驱动器中的 PZD 字的数目必须与驱动器的“USS_DRIVE (页 5854)”指令的 PZD_LEN 输入

相匹配。

• 所有驱动器的波特率必须与“USS_PORT (页 5853)”指令的 BAUD 输入参数的波特率相匹

配。

• 只有设置驱动器后才能进行远程控制。

• 必须根据驱动器的 COM 连接的所需频率值指定 USS。
• 驱动器地址必须设置为 1 到 16。 该地址必须与“USS_DRIVE (页 5854)”指令的 DRIVE 输

入参数的地址相匹配。

• 要控制驱动器的方向，必须将驱动器的极性设置为所需的值。

• RS-485 网络必须连接正确。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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定义： PKW/PZD 区域

• PKW 区域与参数-标识符-值接口的处理有关。

PKW 接口不是物理接口，但其描述控制两个通信伙伴间的参数交换的机制，这些参数交

换包括，读取和写入参数值、参数说明和相应的文本并处理由自发消息引起的参数更改。 
通过 PKW 接口处理的所有任务基本上属于操作员监控、维护和诊断的任务。

• PZD 区域包含实现自动化所需的信号：

– 控制字以及从主站到从站的设定值

– 状态字以及从从站到主站的实际值。

这两个区域共同作用而产生用户数据字段。 主站以作业帧的形式将数据传送到从站，或者

从站以响应帧的形式将数据传送到主站。

说明   
每个通信模块 CM 1241 RS485 多支持 16 个驱动器。 对于 USS 网络中连接到一个已安装 PtP 
通信模块的所有驱动器，一个单个背景数据块兼括了临时存储器和缓冲区的功能。 这些驱

动器的 USS 指令共享对该数据块中信息的访问。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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• 一个  RS485 端口上连接的所有驱动器（ 多 16 个）同属一 USS 网络。 不同 RS485 端
口上连接的所有驱动器则属于另一个 USS 网络。 由于 S7-1200 多支持三个 CM 1241 
RS485 模块，所以 多可以建立三个 USS 网络，每个网络 多 16 个驱动器，因此总共

多支持 48 个 USS 驱动器。

• 每个 USS 网络通过一个唯一的数据块（具有三个 CM 1241 RS485 模块的 3 个 USS 网络

则需要三个数据块）来管理。 同属于一个 USS 网络的所有指令必须共享该数据块。 这包

括了控制一个 USS 程序段中所有驱动器的所有“USS_DRIVE (页 5854)”、“USS_PORT 
(页 5853)”、“USS_RPM (页 5857)”和“USS_WPM (页 5859)”指令。

• “USS_DRIVE (页 5854)”指令是一个函数块 (FB)。 在编辑器中插入“USS_DRIVE”指令时，

“调用选项”(Call options) 对话框将要求您为该指令指定一个数据块。

– 如果这是该 USS 程序段中程序内的第一条“USS_DRIVE”指令，可以接受默认指定的数

据块（必要时，可以更改该名称）并创建一个新的数据块。

– 但如果这不是该程序段中的第一条 USS_DRIVE 指令，则必须在“调用选项”(Call 
options) 对话框的下拉列表中选择先前为该 USS 程序段指定的数据块。

• 所有“USS_PORT (页 5853)”、“USS_RPM (页 5857)”和“USS_WPM (页 5859)”指令都是

函数 (FC)。 在编辑器中插入这些 FC 时，不需要指定 DB。 不过，必须为这些指令的 
USS_DB 输入指定当前的 DB（双击参数字段，然后双击图标以显示可用 DB）。

• “USS_PORT (页 5853)”指令用于控制 CPU 和驱动器之间通过 PtP 通信模块实现的通信。 每
次调用该指令时，都会处理与驱动器的通信。 程序必须足够快地调用该函数，以避免驱

动器报告超时。 可以从主程序或任何中断 OB 中调用该指令。

• 函数块“USS_DRIVE (页 5854)”允许程序访问 USS 程序段中的指定驱动器。 其输入和输

出对应于驱动器的状态和操作函数。如果程序段中有 16 个驱动器，则程序中必须调用

“USS_DRIVE”16 次，即每个驱动器调用一次。 调用这些块所用的时间取决于控制驱动器

函数所需的速度。

只能从主程序 OB 中调用“USS_DRIVE”指令。

小心

只能从主程序 OB 中调用“USS_DRIVE”、“USS_RPM”和“USS_WPM”。可以从任何 OB 中调

用“USS_PORT”指令，通常从延时中断 OB 中调用。如果执行期间中断了“USS_PORT”指
令，则可能导致意外错误。

“USS_RPM”和“USS_WPM”指令用于读写驱动器的操作参数。 这些参数控制驱动器的内部运行

模式。 这些参数的定义可以参见驱动器手册。

程序中可以包含任意数目的这些指令；但对于每个驱动器只能激活一个读/写请求。 只能从

主程序 OB 中调用“USS_RPM”和“USS_WPM”指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5852 编程和操作手册, 11/2022



计算与驱动器通信的时间

与驱动器的通信和 S7-1200 的周期异步进行。与驱动器的通信通常经历若干个 S7-1200 运
行周期。

“USS_PORT”的时间间隔是指执行一个驱动器事务所需的时间。 下表列出了各种波特率对应的

“USS_PORT”的 短时间间隔。 如果调用“USS_PORT”的时间短于“USS_PORT”的时间间隔，不

会增加事务数。 驱动器的超时时间是指出现通信错误时尝试 3 次来完成事务所需要的时间。 
默认情况下，每个使用 USS 协议的事务 多进行 2 次尝试。

波特率 计算的调用 USS_PORT 的 短时间间隔 
(ms) 

每个驱动器的驱动消息超时时间 
(ms)

1200 790 2370
2400 405 1215
4800 212.5 638
9600 116.3 349
19200 68.2 205
38400 44.1 133
57600 36.1 109
115200 28.1 85

USS_PORT： 编辑通过 USS 网络执行的通信 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

说明     
“USS_PORT”指令处理 USS 程序段上的通信。在程序中，每个 PtP 通信端口使用一条

“USS_PORT”指令来控制与一个驱动器的传输。 
分配给一个 USS 网络和一个 PtP 通信端口的所有 USS 指令必须使用同一个背景数据块。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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调用

程序必须经常执行“USS_PORT”指令以避免驱动器超时。因此，从循环中断 OB 中调用

“USS_PORT”指令可避免驱动器超时并始终为“USS_DRIVE (页 5854)”调用提供 新的 USS 数
据更新。

参数

下表列出了“USS_PORT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PORT Input PORT D、L 或常量 PtP 通信端口标识符

常数，可在默认变量表的“常数”(Constants) 选
项卡中引用。

BAUD Input DINT I、Q、M、D、L 或
常量

USS 通信波特率。

USS_DB InOut USS_BASE D 指“USS_DRIVE (页 5854)”指令的背景数据块。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 发生错误时，ERROR 置位为 TRUE。STATUS 输
出上输出相应的错误代码。

STATUS 
(页 5861) 

Output WORD I、Q、M、D、L 请求的状态值。它指示循环或初始化的结果。可

以在“USS_Extended_Error (页 5861)”变量中

找到有关某些状态码的更多信息。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

USS_DRIVE： 与驱动器交换数据 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

说明     
“USS_DRIVE”指令通过创建请求消息和解释驱动器响应消息来与驱动器交换数据。必须针对

每个驱动器使用一条单独的指令，但分配给一个 USS 程序段和一个 PtP 通信模块的所有 USS 
指令都必须使用同一个背景数据块。在编程第一条“USS_DRIVE”指令时必须创建 DB 名称。然

后，在插入初始指令时重用该 DB。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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在首次执行“USS_DRIVE”指令时，USS 地址（DRIVE 参数）表示的驱动器在背景 DB 中初始化。

在这次初始化后，后续“USS_PORT (页 5853)”指令可以启动与该驱动器编号所对应的驱动

器的通信。 
更改驱动器编号要求 PLC 从 STOP 切换到 RUN 模式，这会初始化该背景 DB。输入参数组态到 
USS 发送缓冲区中，输出从“上一个”有效的响应缓冲区（如果存在）中读取。执行

“USS_DRIVE”指令期间，没有数据传输。执行“USS_PORT (页 5853)”与驱动装置进行数据通

信，“USS_DRIVE”将只组态待发送的消息并评估上一个请求中所接收的数据。

可以使用 DIR（BOOL）输入或使用 SPEED_SP（REAL）输入的符号（正号或负号）来控制驱

动器的旋转方向。下表解释了这些输入如何协同确定驱动器方向，假设电机按正向接线。

SPEED_SP DIR 驱动器旋转方向

值 > 0 0 反向

值 > 0 1 正向

值 < 0 0 正向

值 < 0 1 反向

参数

单击该功能框的底部，将展开该功能框并显示所有参数。灰显的参数连接为可选项，不需要

进行指定。

下表列出了“USS_DRIVE”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RUN Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

驱动器起始位：如果该参数的值为 TRUE，则该

输入使驱动器能以预设的速度运行。

OFF2 Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

“电气停止”位：如果该参数的值为 FALSE，则

该位会导致驱动器逐渐停止而不使用制动装置。

OFF3 Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

快速停止位 - 如果该参数的值为 FALSE，则该位

会通过制动驱动器来使其快速停止。

F_ACK Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

故障应答位 - 该位将复位驱动器上的故障位。故

障清除后该位置位，以通知驱动器不必再指示上

一个故障。

DIR Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常量

驱动器方向控制 - 该位置位以指示方向为正向

（当 SPEED_SP 为正数时）。

DRIVE Input USINT I、Q、M、D、L 或
常量

驱动器地址：此输入为 USS 驱动器的地址。有

效范围为驱动器 1 至 16。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PZD_LEN Input USINT I、Q、M、D、L 或
常量

字长 - 这是 PZD 数据字的数目。有效值为 2、4、
6 或 8 个字。默认值为 2。

SPEED_SP Input REAL I、Q、M、D、L 或
常量

速度设定值 - 这是驱动器速度，表示为组态频率

的百分比。正值表示正向（当 DIR 的值为 TRUE 
时）。

CTRL3 Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

控制字 3 - 写入驱动器上用户组态的参数中的

值。用户必须在驱动器上组态这个值。可选参数

CTRL4 Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

控制字 4 - 写入驱动器上用户组态的参数中的

值。用户必须在驱动器上组态这个值。可选参数

CTRL5 Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

控制字 5 - 写入驱动器上用户组态的参数中的

值。用户必须在驱动器上组态这个值。可选参数

CTRL6 Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

控制字 6 - 写入驱动器上用户组态的参数中的

值。用户必须在驱动器上组态这个值。

CTRL7 Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

控制字 7 - 写入驱动器上用户组态的参数中的

值。用户必须在驱动器上组态这个值。可选参数

CTRL8 Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

控制字 8 - 写入驱动器上用户组态的参数中的

值。用户必须在驱动器上组态这个值。可选参数

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 新数据就绪 - 如果该参数的值为 TRUE，则该位

表明输出中包含来自新通信请求的数据。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 发生错误 - 如果该参数的值为 TRUE，则表示发

生了错误并且 STATUS 输出有效。发生错误时所

有其它输出都复位为零。仅在“USS_PORT”指令

的 ERROR 和 STATUS 输出中报告通信错误。

STATUS 
(页 5861) 

Output WORD I、Q、M、D、L 请求的状态值。它指示循环结果。这不是从驱动

器返回的状态字。

RUN_EN Output BOOL I、Q、M、D、L 启用运行 - 该位指示驱动器是否正在运行。

D_DIR Output BOOL I、Q、M、D、L 驱动器方向 - 该位指示驱动器是否正向运行。

INHIBIT Output BOOL I、Q、M、D、L 禁用驱动器 - 该位表明驱动器上的禁用位的状态。

FAULT Output BOOL I、Q、M、D、L 驱动器故障 - 该位表明驱动器已记录一个故障。

用户必须清除该故障并置位 F_ACK 位以清除该

位。

SPEED Output REAL I、Q、M、D、L 驱动器当前速度（驱动器状态字 2 的标定值） -  
驱动器的速度值表示为组态速度的百分比。

STATUS1 Output WORD I、Q、M、D、L 驱动器状态字 1 - 该值包含驱动器的固定状态位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

STATUS3 Output WORD I、Q、M、D、L 驱动器状态字 3 - 该值包含驱动器上用户可组态

的状态字。

STATUS4 Output WORD I、Q、M、D、L 驱动器状态字 4 - 该值包含驱动器上用户可组态

的状态字。

STATUS5 Output WORD I、Q、M、D、L 驱动器状态字 5 - 该值包含驱动器上用户可组态

的状态字。

STATUS6 Output WORD I、Q、M、D、L 驱动器状态字 6 - 该值包含驱动器上用户可组态

的状态字。

STATUS7 Output WORD I、Q、M、D、L 驱动器状态字 7 - 该值包含驱动器上用户可组态

的状态字。

STATUS8 Output WORD I、Q、M、D、L 驱动器状态字 8 - 该值包含驱动器上用户可组态

的状态字。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

USS_RPM： 从驱动器读取参数 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

说明

“USS_RPM”指令从驱动器读取参数。指定给一个 USS 程序段和一个 PtP 通信模块的所有 USS 
函数必须使用同一个数据块。“USS_RPM”必须从主程序 OB 中调用。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数

下表列出了“USS_RPM”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 发送请求：如果该参数的值为 TRUE，则表示期

望执行一个新的读请求。如果该参数的请求已暂

挂，则将忽略该项。 
DRIVE Input USINT I、Q、M、D、L 或

常量

驱动器地址：此输入为 USS 驱动器的地址。有

效范围为驱动器 1 至 16。
PARAM Input UINT I、Q、M、D、L 或

常量

参数编号：此输入指定要写入哪个驱动器参数。

该参数的范围为 0 到 2047。有关如何访问上述

范围内所有参数的详细信息，请参见驱动装置的

手册。

INDEX Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

参数索引：此输入指定要写入哪个驱动器参数索

引。这是一个 16 位值，其中 低有效字节是范

围 0-255 内的实际索引值。 高有效字节也可供

驱动器使用，且取决于具体的驱动器。请参见驱

动器手册，获取更多信息。

USS_DB InOut USS_BASE D 指向在程序中插入“USS_DRIVE”指令时创建并初

始化的背景数据块的引用。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 如果该参数的值为 TRUE，则表示 VALUE 输出具

有先前请求读取的参数值。 
当“USS_DRIVE”指令识别出来自驱动器的读取响

应时，该位置位。 
在以下任一情况下该位复位：

• 通过另一个“USS_RPM”轮询请求响应数据时

 或 
• 执行下两个“USS_DRIVE (页 5854)”调用的

第二个时

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 发生错误 - 如果该参数的值为 TRUE，则表示发

生了错误并且 STATUS 输出有效。发生错误时所

有其它输出都复位为零。仅在“USS_PORT 
(页 5853)”指令的 ERROR 和 STATUS 输出中报告

通信错误。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

STATUS 
(页 5861) 

Output WORD I、Q、M、D、L 这是请求的状态值。它指示读请求的结果。可以

在“USS_Extended_Error (页 5861)”变量中找

到有关某些状态码的更多信息。

VALUE Output VARIANT I、Q、M、D、L 这是读取的参数值，仅在 DONE 位的值为 TRUE 
时才有效。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

USS_WPM： 在驱动器中更改参数 (S7-1200)

说明

使用 CM1241
仅固件版本 V2.1 及以上版本的模块，该指令才能与 CM1241 一同使用。

说明

“USS_WPM”指令会修改驱动器中的参数。指定给一个 USS 程序段和一个 PtP 通信模块的所有 
USS 函数必须使用同一个数据块。“USS_WPM”必须从主程序 OB 中调用。

说明

EEPROM 写操作

注意不要过度使用 EEPROM 写操作。尽可能减少 EEPROM 写操作次数以延长 EEPROM 寿
命。 

参数

下表列出了“USS_WPM”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 发送请求：如果该参数的值为 TRUE，则表示期望

执行一个新的写请求。如果该参数的请求已暂挂，

则将忽略该项。 
DRIVE Input USINT I、Q、M、D、L 

或常量

驱动器地址：此输入为 USS 驱动器的地址。有效

范围为驱动器 1 至 16。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PARAM Input UINT I、Q、M、D、L 
或常量

参数编号：此输入指定要写入哪个驱动器参数。该

参数的范围为 0 到 2047。有关如何访问上述范围

内所有参数的详细信息，请参见驱动装置的手

册。 
INDEX Input UINT I、Q、M、D、L 

或常量

参数索引：此输入指定要写入哪个驱动器参数索

引。这是一个 16 位值，其中 低有效字节是范围 
0-255 内的实际索引值。 高有效字节也可供驱动

器使用，且取决于具体的驱动器。请参见驱动器

手册，获取更多信息。

EEPROM Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

存储到驱动器 EEPROM：如果该参数的值为 
TRUE，则写入驱动器参数的值将存储在驱动器 
EEPROM 中。如果该参数的值为 FALSE，则写入的

值仅临时保存，在下次接通驱动器时会丢失。 
VALUE Input VARIANT I、Q、M、D、L 

或常量

要写入的参数的值。切换为 REQ 时该值必须有效。

USS_DB InOut USS_BASE D 这里引用在程序中插入“USS_DRIVE (页 5854)”指
令时创建并初始化的背景数据块。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 如果该参数的值为 TRUE，则 VALUE 输入写入驱动

器。 
当“USS_DRIVE (页 5854)”指令识别出来自驱动器

的写入响应时，该位置位。 
在以下任一情况下该位复位：

通过另一个“USS_WPM”查询请求驱动器确认写操

作已完成时，或者在执行下两个“USS_DRIVE 
(页 5854)”调用的第二个时。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 发生错误：如果该参数的值为 TRUE，则表示发生

了错误并且 STATUS 输出有效。发生错误时所有其

它输出都复位为零。仅在“USS_PORT (页 5853)”
指令的 ERROR 和 STATUS 输出中报告通信错误。

STATUS 
(页 5861) 

Output WORD I、Q、M、D、L 这是请求的状态值。它指示写请求的结果。可以在

“USS_Extended_Error (页 5861)”变量中找到有关

某些状态码的更多信息。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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USS 指令的 STATUS 参数 (S7-1200)

STATUS 参数

下表包含了 USS 指令在 STATUS 输出上输出的 USS 操作的状态码。   

STATUS* 
(W#16#....)

说明

0000 无错误

8180 驱动器的响应长度与从驱动器接收到的字符数不匹配。 “USS_Extended_Error”变量中返回发生

错误的驱动器的编号。 请参见该表下方的扩展错误说明。

8181 VALUE 参数不是 WORD、REAL 或 DWORD 数据类型

8182 用户提供的参数值是 WORD 数据类型，却从驱动器的响应中接收到 DWORD 或 REAL 数据类型。

8183 用户提供的参数值是 DWORD 或 REAL 数据类型，却从驱动器的响应中接收到 WORD 数据类型。

8184 驱动器响应报文的校验和错误。 “USS_Extended_Error”变量中返回发生错误的驱动器的编号。 
请参见该表下方的扩展错误说明。

8185 无效的驱动器地址（有效驱动器地址范围： 1-16)
8186 速度设定值超出有效范围（速度设定值有效范围： -200% 至 200%）

8187 对请求的发送响应了错误的驱动器编号。 “USS_Extended_Error”变量中返回发生错误的驱动器

的编号。 请参见该表下方的扩展错误说明。

8188 指定了无效的 PZD 字长（有效范围 = 2、4、6 或 8 个字）

8189 指定了无效的波特率 
818A 参数请求通道正被该驱动器的另一个请求占用

818B 驱动器尚未响应请求并重试。 “USS_Extended_Error”变量中返回发生错误的驱动器的编号。 请
参见该表下方的扩展错误说明。

818C 驱动器返回了有关参数请求操作的扩展错误。 请参见该表下方的扩展错误说明。

818D 驱动器返回了有关参数请求操作的无效访问错误。 请参见驱动器手册，了解限制参数访问的原

因。

818E 尚未初始化驱动器： 如果从来没有对该驱动器调用过“USS_DRIVE (页 5854)”指令，则该错误

代码将在“USS_RPM (页 5859)”或“USS_WPM (页 5857)”中输出。 这样“USS_DRIVE 
(页 5854)”第一个周期的初始化不会覆盖未决的参数读/写请求，因为它将驱动器初始化为一个

新条目。 要清除该错误，请对该驱动器调用“USS_DRIVE (页 5854)”指令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5861



STATUS* 
(W#16#....)

说明

80Ax-80Fx USS 库调用的 PtP（点对点）通信指令返回的特定错误： 这些错误代码值不是由 USS 库修改，并

且在 PtP 指令说明中定义。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

USS_Extended_Error - USS 驱动器扩展错误代码

USS 驱动器支持读写驱动器的内部参数。 该功能允许分布式控制和组态驱动器。 驱动器当

前模式下出现超过取值范围或者无效请求等错误时，会导致驱动器参数访问操作失败。 这
时驱动器将生成一个错误代码，并在“USS_DRIVE (页 5854)”指令背景数据块的

“USS_Extended_Error”变量中输出。 该错误代码值仅在 后执行的“USS_RPM (页 5857)”或
“USS_WPM (页 5859)”指令中有效。 当 STATUS 为十六进制值 818C 时，驱动器错误代码存

放在“USS_Extended_Error”变量中。 “USS_Extended_Error”的错误代码取决于驱动器型号。 
请参见驱动器手册，获取有关读写参数操作的扩展错误代码的说明。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

MODBUS (RTU) (S7-1200)

MB_COMM_LOAD: 针对 Modbus RTU 组态 PtP 模块上的端口 (S7-1200)

说明    
“MB_COMM_LOAD”指令用于组态端口使用 Modbus RTU 协议来通信。为此，可使用以下硬

件：

• 多三个点对点模块 (PtP) CM 1241 RS485 或 CM 1241 RS232
• 还应该有一个通信板 CB 1241 RS485
组态该端口后，可通过执行“MB_SLAVE”或“MB_MASTER”指令以通过 Modbus 进行通信。

调用

要组态 Modbus RTU 的端口，必须调用“MB_COMM_LOAD”一次。完成组态后，

“MB_MASTER (页 5866)”和“MB_SLAVE (页 5874)”指令可以使用该端口。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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如果要修改其中一个通信参数，则只需再次调用“MB_COMM_LOAD”。每次

“MB_COMM_LOAD”调用将删除通信缓冲区中的内容。为避免通信期间数据丢失，应避免不

必要地调用该指令。

必须使用一个“MB_COMM_LOAD”实例组态用于 Modbus 通信的每个通信模块的端口。为所

用的每个端口分配唯一的“MB_COMM_LOAD”背景数据块。S7-1200 CPU 的通信模块数限制

为三个。

插入“MB_MASTER (页 5866)”或“MB_SLAVE (页 5874)”指令时，将指定背景数据块。当在

“MB_COMM_LOAD”指令中指定 MB_DB 参数时，将引用该背景数据块。

参数

下表列出了“MB_COMM_LOAD”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 在上升沿执行指令。

PORT Input PORT I、Q、M、D、L 或
常量

通信端口的 ID：
在设备组态中插入通信模块后，端口  ID 就会

显示在 PORT 框连接的下拉列表中。也可以在

变量表的“常数” (Constants) 选项卡中引用该

常数。

BAUD Input UDINT I、Q、M、D、L 或
常量

波特率选择：

300、600、1200、2400、4800、9600、
19200、38400、57600、76800、115200 
所有其它值均无效。

PARITY Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

奇偶校验选择：

• 0 – 无
• 1 – 奇校验

• 2 – 偶校验

FLOW_CTRL Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

流控制选择：

• 0 –（默认值）无流控制

• 1 – 通过 RTS 实现的硬件流控制始终开启

（不适用于 RS485 端口）

• 2 - 通过 RTS 切换实现硬件流控制

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RTS_ON_DLY Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

RTS 延时选择：

• 0 -（默认值）到传送消息的第一个字符之

前，激活  RTS 无延时。

• 1 到 65535 – 在传送该消息的第一个字符

前“RTS”激活的延时时间（单位为毫秒）

（不适用于 RS-485 端口）。根据所选的 
FLOW_CTRL，必须使用 RTS 延时。

RTS_OFF_DLY Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

RTS 关断延时选择：

• 0 –（默认值）传送 后一个字符到“取消

激活 RTS”之间没有延时。

• 1 到 65535 – 从发送消息的 后一个字符

到“RTS 未激活”之间的延时时间（单位为

毫秒）（不适用于 RS-485 端口）。必须使

用 RTS 延时，而与 FLOW_CTRL 的选择无

关。

RESP_TO Input UINT I、Q、M、D、L 或
常量

响应超时：

“MB_MASTER (页 5866)”允许等待从站响应的

时间（毫秒）如果从站在此时间内没有响应，

则“MB_MASTER (页 5866)”将重复该请求，

或者在发送了指定数目的重试后终止请求并返

回错误。

5 ms 至 65535 ms（默认值 = 1000 ms）。

MB_DB Input MB_BASE D “MB_MASTER (页 5866)”或“MB_SLAVE 
(页 5874)”指令的背景数据块的引用。在程序

中插入“MB_SLAVE (页 5874)”或
“MB_MASTER (页 5866)”之后，数据块标识符

会显示在 MB_DB 框连接的下拉列表中。 
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 指令的执行已完成且未出错。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 错误：

• 0 – 未检测到错误

• 1 – 表示检测到错误。在参数 STATUS 中输

出错误代码。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 端口组态错误代码

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 STATUS

错误代码*
 (W#16#...) 

说明

0000 无错误

8180 端口 ID 的值无效（通信模块的地址错误）。

8181 波特率值无效。

8182 奇偶校验值无效。

8183 流控制值无效。

8184 响应超时值无效（在报告超时前所要经过的时间必须至少为 25 ms）。

8185 参数 MB_DB 中指向“MB_MASTER (页 5866)”或“MB_SLAVE (页 5874)”指令的背景数据块

的指针不正确。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

MB_COMM_LOAD  数据块变量

下表显示了可在程序中使用的 MB_COMM_LOAD 的背景数据块中的公共静态变量。

表格 4-184 背景数据块中的静态变量

变量 数据类

型

默认值 说明

ICHAR_GAP WORD 0 字符间的字符空间延时。该参数以毫秒为单位指定，用于增加接收

字节间的预测时间。将该参数的相应位时间数添加到 Modbus 标准

值 35 个位时间（3.5 个字符时间）。

RETRIES WORD 2 在返回错误代码 0x80C8“无响应”之前主站进行的重复尝试次数。

STOP_BITS USINT 1 每个字符的停止位数目。有效值为 1 和 2

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MB_MASTER： 作为 Modbus 主站通过 PtP 端口通信  (S7-1200)

MB_MASTER 说明 (S7-1200)

说明    
“MB_MASTER”指令允许程序作为 Modbus 主站使用点对点模块 (CM) 或通信板 (CB) 上的端

口进行通信。可以访问一个或多个 Modbus 从站设备中的数据。

如果需要“MB_MASTER”与某个端口进行通信，则必须首先执行“MB_COMM_LOAD 
(页 5862)”。
当在程序中插入“MB_MASTER”指令时，将创建背景数据块。在“MB_COMM_LOAD 
(页 5862)”指令的 MB_DB 输入参数中指定该背景数据块。

Modbus 主站通信规则

• 用于 Modbus 主站请求的端口不能用于“MB_SLAVE”。
• 如果使用相同的背景数据块，则端口可用于一个或多个“MB_MASTER”调用。

• Modbus 指令不使用通信中断事件来控制通信过程。您的程序必须针对已完成的发送和接

收操作轮询“MB_MASTER”指令。

• 调用指令：

– 如果可能，在循环程序 OB 中调用“MB_MASTER”指令。只能在延时或循环中断 OB 中
调用该指令。

– 不要在优先级不同的组织块中调用多个“MB_MASTER”指令。如果“MB_MASTER”指令在

更高优先级“抢先”执行，则指令可能将错误地执行。

– 不要在启动、诊断或时间错误 OB 中调用“MB_MASTER”指令。

• 传送启动后，EN 参数 (LAD/FBD) 必须保持设置为值“1”，直到指令将 DONE 或 ERROR 输
出参数设置为“1”为止。指令执行过程中 REQ 参数更新调用将导致错误。指令执行后，REQ 
参数在背景数据块中的 BLOCKED_PROC_TIMEOUT 参数指定的时间内保持置位。

• 如果“MB_MASTER”将请求发送到从站，则确保“MB_MASTER”继续执行，直至从站返回的

响应到达。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“MB_MASTER”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ 
(页 5869) 

Input BOOL I、Q、M、D、L 请求输入：

• 0 – 无请求

• 1 – 请求将数据发送到 Modbus 从站

MB_ADDR Input UINT I、Q、M、D、L 
或常量

Modbus RTU 站地址： 
• 默认地址范围：0 至 247
• 扩展地址范围：0 到 65535
值“0”已预留，用于将消息广播到所有 Modbus 从
站。只有 Modbus 功能代码 05、06、15 和 16 支
持广播。

MODE 
(页 5869) 

Input USINT I、Q、M、D、L 
或常量

模式选择：指定请求类型：读取、写入或诊断：

有关详细信息，请参见 Modbus 功能表。

DATA_ADDR 
(页 5869) 

Input UDINT I、Q、M、D、L 
或常量

从站中的起始地址：指定 Modbus 从站中将供访

问的数据的起始地址。可在 Modbus 功能表中找

到有效地址。

DATA_LEN Input UINT I、Q、M、D、L 
或常量

数据长度：指定要在该请求中访问的位数或字数。

可在 Modbus 功能表中找到有效长度。

DATA_PTR 
(页 5871) 

In_Out VARIANT M、D 指向 CPU 的数据块或位存储器地址，从该位置读

取数据或向其写入数据。对于数据块，必须使用

“标准 - 与 S7-300/400 兼容”访问类型进行创建。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L • 0：事务未完成

• 1：事务完成，且无任何错误

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • 0：当前没有“MB_MASTER”事务正在处理中

• 1：“MB_MASTER”事务正在处理中

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • 0：无错误

• 1：出错，错误代码由参数 STATUS 来指示

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 执行条件代码

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 STATUS

表格 4-185 指令的通信和组态错误消息

错误代码*
(W#16#....) 

说明

0000 无错误

80C8 从站超时。检查波特率、奇偶校验和从站上的连接器。

80D1 接收方发出了流控制请求以暂挂活动的传送，并在等待时间内从未重新启用传送。

如果接收方在等待时间内未检测到 CTS，则在硬件流控制期间也会生成该错误。

80D2 由于从 DCE 未接收到任何 DSR 信号，因此发送请求中止。

80E0 由于接收缓冲区已满，因此终止了消息。

80E1 由于出现奇偶校验错误，因此终止了消息。

80E2 由于出现帧错误，因此终止了消息。

80E3 由于出现超时运行错误，因此终止了消息。

80E4 由于指定的长度超出了缓冲区总大小，因此终止了消息。

8180 端口 ID 的值无效。

8186 Modbus 站地址无效

8188 对于广播调用，参数 MODE 的值无效。

8189 数据地址值无效。

818A 数据长度值无效。

818B 本地数据源/目标的指针无效：大小不正确

818C 参数 DATA_PTR 中的指针无效。使用指向位存储区或访问类型为“标准 - 与 S7-300/400 兼容”

的数据块的指针。

8200 端口忙于处理发送请求

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

表格 4-186 Modbus 协议的错误消息

错误代码*
(W#16#....)

从站的响应代码 说明

8380 - CRC 错误

8381 01 功能代码不受支持

8382 03 数据长度错误

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误代码*
(W#16#....)

从站的响应代码 说明

8383 02 数据地址错误或地址超出 DATA_PTR 的有效范围

8384 > 03 数据值错误

8385 03 数据诊断代码值不受支持（功能代码 08）
8386 - 响应的功能代码与查询的功能代码不匹配。

8387 - 响应来自错误的从站

8388 - 从站对写入调用的响应不正确。从站发送的数据与主站的查询不匹配。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

参数 REQ (S7-1200)

说明

• REQ = FALSE：无请求

• REQ = TRUE：请求将数据传送到 Modbus 从站

可以通过等级控制或边沿控制的触点来控制该输入。 
每次激活该输入时都会启动状态机器，以确保使用相同背景数据块的其它指令“MB_MASTER”
只能在处理完当前请求后发出请求。 当前请求的所有其它输入状态都将被记录并在内部保存，

直到收到回复或检测到错误。

如果在完全处理当前请求之前，REQ 输入 = 1 时再次执行“MB_MASTER”的相同实例，后续将

不会进行传送。 但是，如果已经处理了请求，那么在 REQ 输入 = 1 时再次执行“MB_MASTER”
的情况下将发出新请求。

DATA_ADDR 和 MODE 参数 (S7-1200)

说明

使用 DATA_ADDR 参数指定用于对 Modbus 从站进行数据访问的起始地址。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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使用 MODE 参数和 Modbus 地址指定要传送到 Modbus 从站的功能代码。 下表显示了 MODE 
参数、功能代码和 Modbus 地址范围间的关系。

MODE Modbus 
功能

数据长度 操作和数据 Modbus 地址

0 01 1 至 2000
1 至 1992 (1)

读取输出位：

1 到（1992 或 2000）个位/查询

1 至 9999

0 02 1 至 2000
1 至 1992 (1)

读取输入位：

1 到（1992 或 2000）个位/查询

10001 至 19999

0 03 1 至 125
1 至 124 (1)

读取保持寄存器：

1 到（124 或 125）个 WORD/查询

40001 至 49999 或
者

400001 至 465535
0 04 1 至 125

1 至 124 (1)

读取输入 WORD：
1 到（124 或 125）个 WORD/查询

30001 至 39999

1 05 1 写入输出位：

一个位/查询

1 至 9999

1 06 1 写入保持寄存器：

1 个 WORD/查询

40001 至 49999 或
者

400001 至 465535
1 15 2 至 1968

2 至 1960 (1)

写入多个输出位：

2 到（1960 或 1968）个位/查询

1 至 9999

1 16 2 至 123
2 至 122 (1)

写入多个保持寄存器：

2 到（122 或 123）个 WORD/查询

40001 至 49999 或
者

400001 至 465535
2 15 1 至 1968

2 至 1960 (1)

写入一个或多个输出位：

1 到（1960 或 1968）个位/查询

1 至 9999

2 16 1 至 123
2 至 122 (1)

写入一个或多个保持寄存器：

1 到（122 或 123）个 WORD/查询

40001 至 49999 或
者

400001 至 465535

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MODE Modbus 
功能

数据长度 操作和数据 Modbus 地址

11 11 0 读出从站的通信状态字和事件计数器：

状态字指示指令的执行状态（0：未在执行；

0xFFFF：正在执行）。 每次成功传送一条消息

时，事件计数器值将递增。

使用该功能时，忽略“MB_MASTER”指令的 
DATA_ADDR 和 DATA_LEN 参数。

-

80 08 1 通过读取错误代码 (0x0000) 检查从站状态：

1 个 WORD/查询

-

81 08 1 通过诊断代码 0x000A 复位从站的事件计数

器：

1 个 WORD/查询

-

3 至 10、
12 至 79、
82 至 
2555

    预留 -

(1) 对于“扩展地址范围”， 大数据长度将减少一个字节或一个 WORD，具体取决于用于该功能的数据类型。

参数 DATA_PTR (S7-1200)

说明

DATA_PTR 参数是指向用来写入或读取数据的数据块或位存储器的指针。 如果使用数据块，

则创建访问类型为“标准 - 与 S7-300/400 兼容”的全局数据块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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DATA_PTR 参数的数据块结构

• 在读取 Modbus 地址 30001 至 39999、40001 至 49999 以及 400001 至 465536 中的

字时，以及在将字写入 Modbus 地址 40001 至 49999 以及 400001 至 465536 中时，这

些数据类型才有效。

– WORD、UINT 或 INT 数据类型的标准数组（见下面）

– 每个元素都具有唯一名称和 16 位数据类型的已命名 WORD、UINT 或 INT 结构。

– 每个元素都具有唯一名称和 16 位/32 位数据类型的已命名复杂结构。

• 读写 Modbus 地址 00001 至 09999 以及 10001 至 19999。
– Boolean 数据类型的标准数组。

– 唯一命名的 Boolean 变量的已命名 Boolean 结构。

• 虽然不强制要求，但是建议每条“MB_MASTER”指令都应在全局数据块中具有自己的单独

存储区。 给出这一建议的原因是：如果多条“MB_MASTER”指令同时读写全局数据块中的

同一区域，则数据遭到破坏的可能性会更大。

• DATA_PTR 的存储区不需要在同一个全局数据块中。 可以为 Modbus 读操作创建一个带

多个区域的数据块，为 Modbus 写操作创建一个数据块，或者为每个从站创建一个数据块。

“MB_MASTER”指令的背景数据块 (S7-1200)

背景数据块的静态变量

下表描述了可以在用户程序中使用的指令的背景数据块的静态变量。

变量 数据类型 说明

MB_STATE UINT Modbus 指令的内部状态

BLOCKED_ 
PROC_TIMEOUT

REAL 指令调用完成和复位背景数据块中的 ACTIVE 位之间的时

间。 时间缓冲用于避免在作业完全发送之前终止指令的执

行。 默认时间为 500 ms。
EXTENDED_ 
ADDRESSING

BOOL 组态地址：

• 0: 默认地址区（1 个字节）

• 1: 扩展地址区（2 个字节）

有关附加信息，请参见“MB_SLAVE”指令的背景数据块 
(页 5878)的 EXTENDED_ADDRESSING 部分

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Modbus 主站的示例程序 (S7-1200)

程序段 (LAD)
程序段 1： 第一个周期期间仅初始化 RS-485 模块的参数一次。

程序段 2： 从从站的保持寄存器读取 100 个字。

程序段 3： 这是可选程序段，在读取操作执行完时立即显示前 3 个字的值。

程序段 4： 将 64 个位写入过程映像输出，从从站地址 Q2.0 起。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MB_SLAVE： 作为 Modbus 从站通过 PtP 端口通信 (S7-1200)

MB_SLAVE 说明 (S7-1200)

说明

“MB_SLAVE”指令允许程序作为 Modbus 从站使用点对点模块 (PtP) 或通信板 (CB) 上的端口

进行通信。Modbus RTU 主站可发出请求，然后您的程序可通过“MB_SLAVE”执行进行响应。

在程序中插入“MB_SLAVE”指令时，必须分配唯一的背景数据块。当在“MB_COMM_LOAD 
(页 5862)”指令的 MB_DB 参数中指定背景数据块时，将使用该背景数据块。

Modbus 通信功能代码（1、2、4、5 和 15）可以在目标系统的过程映像输入和过程映像输

出中直接读写位和字。下表显示了 Modbus 地址到 CPU 中过程映像的映射。

“MB_SLAVE”的 Modbus 功能 S7-1200
代码 功能 数据区 地址范围 数据区 CPU 地址

01 读取位 Output 1 到 8192 过程映像输出 Q0.0 到 Q1023.7
02 读取位 Input 1000

1
到 1819

2
过程映像输入 I0.0 到 I1023.7

04 读取字 Input 3000
1

到 3051
2

过程映像输入 IW0 到 IW1022

05 写入位 Output 1 到 8192 过程映像输出 Q0.0 到 Q1023.7
15 写入位 Output 1 到 8192 过程映像输出 Q0.0 到 Q1023.7

Modbus 通信功能代码（功能代码 3、6 和 16）使用单独的保持性寄存器。为此，可以使用

位存储器或访问类型为“标准 - 与 S7-300/400 兼容”的数据块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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使用 MB_SLAVE 指令的 MB_HOLD_REG 参数指定该保持性寄存器的类型。下表列出了保持

性寄存器到目标系统中的 MB_HOLD_REG 数据块地址的映射。

“MB_SLAVE”的 Modbus 功能 S7-1200
代码 功能 数据区 地址范围

（字数）

数据块中的地址

（字节数）

位存储器地址

（字节数）

03 读取字 保持性寄存

器

40001 至 49999 或
者

DW0 至 DW19998 或者 MW0 至 CPU 限值

400001 至 465535 DW0 至 DW131068
06 写入字 保持性寄存

器

40001 至 49999 或
者

DW0 至 DW19998 或者

400001 至 465535 DW0 至 DW131068
16 写入字 保持性寄存

器

40001 至 49999 或
者

DW0 至 DW19998 或者

400001 至 465535 DW0 至 DW131068

下表显示了受支持的 Modbus 诊断功能。

S7-1200 "MB_SLAVE" Modbus 诊断功能 
代码 子功能 说明

08 0000H 返回查询数据回送测试：“MB_SLAVE”指令将接收数据字的回送返回到 Modbus 主
站。 

08 000AH 将通信事件计数器清零：“MB_SLAVE”指令用于将 Modbus 功能 11 使用的通信事件计

数器清零。

11 - 获取通信事件计数器：“MB_SLAVE”指令使用一个内部通信事件计数器记录发送到 
Modbus 从站的成功 Modbus 读写请求数。对于任何功能 8、功能 11 或广播请求，该

计数器不会递增。对于任何导致通信错误（例如，奇偶校验或 CRC 错误）的请求，该

计数器也不会递增。

“MB_SLAVE”指令支持来自 Modbus 主站的广播写请求，前提是这些请求具有有效地址的访

问权。 
不论请求的有效性如何，“MB_SLAVE”都不会对 Modbus 主站的广播请求进行响应。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Modbus 从站通信规则

• 在“MB_SLAVE”指令与端口进行通信前，必须执行“MB_COMM_LOAD”对该端口进行组态。

• 如果端口作为从站响应 Modbus 主站，则“MB_MASTER (页 5866)”不能使用该端口。只

能有一个“MB_SLAVE”实例与给定端口一起使用。

• Modbus 指令不使用通信中断事件来控制通信过程。您的程序必须通过针对已完成的发送

和接收操作轮询“MB_SLAVE”指令，以控制通信过程。

• “MB_SLAVE”指令必须以某个频率周期性执行，以便能够及时响应来自 Modbus 主站的入

站请求。因此，建议在循环程序 OB 中调用该指令。虽然可以在中断 OB 中调用

“MB_SLAVE”指令，但不建议如此，这是因为该操作将延长执行的延时时间。

“MB_SLAVE”的执行频率

“MB_SLAVE”指令必须周期性执行，以接收来自 Modbus 主站的每个请求并根据需要进行响

应。“MB_SLAVE”的执行频率取决于为 Modbus 主站指定的响应超时时间。下图说明了这种

依赖性。

响应超时时间是指 Modbus 主站等待 Modbus 从站开始响应的时间量。此时间不是由 Modbus 
协议定义，而是由每个 Modbus 主站的一个参数来定义。“MB_SLAVE”的执行频率（一次执

行与下一次执行之间的时间）必须基于 Modbus 主站的特定参数。在 Modbus 主站的响应超

时时间内应至少执行“MB_SLAVE”两次。

指令
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参数

下表列出了“MB_SLAVE”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MB_ADDR Input V1.0：
USINT
V2.0：
UINT

I、Q、M、D、L 
或常量

Modbus 从站的站地址（地址范围：0 至 255）

MB_HOLD_REG In_Out VARIANT D 指向 Modbus 保持性寄存器数据块的指针。必

须使用“标准 - 与 S7-300/400 兼容”访问类

型创建该数据块。

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 新数据就绪： 
• 0：无新数据

• 1：表明 Modbus 主站已写入新数据

DR Output BOOL I、Q、M、D、L 读取数据： 
• 0：未读取数据

• 1：表明 Modbus 主站已读取数据

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • 0：未检测到错误

• 1：错误，相应的错误代码在 STATUS 中输

出

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 错误代码

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

STATUS* 
(W#16#....)

说明

80C8 指定的响应超时（请参见 RCVTIME 或 MSGTIME）为“0”。
80D1 接收方发出了流控制请求以暂挂活动的传送，并在等待时间内从未重新启用传送。

如果接收方在等待时间内未检测到 CTS，则在硬件流控制期间也会生成该错误。

80D2 由于从 DCE 未接收到任何 DSR 信号，因此发送请求中止。

80E0 由于接收缓冲区已满，因此终止了消息

80E1 由于出现奇偶校验错误，因此终止了消息

80E2 由于出现消息帧错误，因此终止了消息

指令
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STATUS* 
(W#16#....)

说明

80E3 由于出现超时运行错误，因此终止了消息

80E4 由于指定的长度超出了缓冲区总大小，因此终止了消息

8180 端口 ID 的值无效。

8186 Modbus 站地址无效

8187 MB_HOLD_REG-DB 指针无效

818C 类型安全数据块类型 MB_HOLD_REG 的指针（必须为常用数据块类型）

 
发送到 Modbus 主站的响应代码 (B#16#...)
8380 无响应 CRC 错误

8381 01 不支持功能代码或者在广播中不支持功能代码

8382 03 数据长度错误 
8383 02 数据地址错误或地址超出 MB_HOLD_REG 的有效范围

8384 03 数据值错误

8385 03 数据诊断代码值不受支持（功能代码 08）
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

“MB_SLAVE”指令的背景数据块 (S7-1200)

背景数据块的静态变量

下表描述了可以在用户程序中使用的指令的背景数据块的静态变量。 您的程序可以将数值

写入 HR_Start_Offset 和 Extended_Addressing 变量并控制 Modbus 从站的运行。

可以读取其它变量来监视 Modbus 状态。

变量 数据类型 说明

HR_Start_Offset WORD Modbus 保持寄存器的起始地址（默认值为“0”）
Extended_ 
Addressing

BOOL 组态地址：

• 0: 默认地址区（1 个字节）

• 1: 扩展地址区（2 个字节）

指令
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变量 数据类型 说明

Request_Count WORD 从站接收的查询的总数

Slave_Message
_Count

WORD 发送到该特定从站的查询的数目

Bad_CRC_Count WORD 接收到的存在 CRC 错误的查询数

Broadcast_Cou
nt

WORD 接收到的广播查询的数目

Exception_Cou
nt

WORD 需要返回异常的 Modbus 特定错误的数目

Success_Count WORD 接收到该特定从站的无协议错误的请求的数目

HR_Start_Offset
Modbus 保持寄存器的地址从 40001 或 400001 开始。这些地址与目标系统存储器中的保持

寄存器的起始地址相对应。 使用 HR_Start_Offset 变量可以设置偏移量，从而设置其它起始

地址。

示例： 保持寄存器从 MW 100 开始，长度为 100 个 WORD。 如果 HR_Start_Offset 参数中

的偏移量为 20，则保持寄存器从地址 40021 开始，而不是从 40001 开始。低于 40021 和
高于 400119 的地址都将引起地址错误。

  HR_Start_Offset = 0   HR_Start_Offset = 20
  Modbus 字地址 S7-1200 字节

地址

  Modbus 字地址 S7-1200 字节地

址

小值 40001 MW100   40021 MW100
大值 40099 MW198   40119 MW198

指令
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Extended_Addressing
要寻址 Modbus 从站，可以组态单字节（默认地址范围）或双字节（扩展地址范围）。 扩
展寻址用于寻址单个网络中的 247 个以上的设备。 如果决定使用扩展寻址，则 多可寻址 
64,000 个地址。 下面以 Modbus 功能 1 的帧作为示例进行介绍。

表格 4-187 占一个字节（字节 0）的从站地址

功能 1 字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5  
请求 从站地址 F 代码 起始地址 线圈的长度  
有效响应 从站地址 F 代码 长度 线圈数据  
错误响应 从站地址 0x81 E 代码        

表格 4-188 占两个字节（字节 0 和字节 1）的从站地址

功能 1 字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
请求 从站地址 F 代码 起始地址 线圈的长度

有效响应 从站地址 F 代码 长度 线圈数据

错误响应 从站地址 0x81 F 代码      

Modbus 从站的示例程序 (S7-1200)

程序段 (LAD)
程序段 1： 第一个周期期间仅初始化 RS-485 模块的参数一次。

程序段 2： 在每个周期均检查 Modbus 主站的请求。 为 Modbus 保持寄存器组态从 MW 1000 
开始的 100 个字。

指令
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MODBUS (TCP) (S7-1200, S7-1500)

S7-1200 CPU 的库版本 V2.1 和 V3.x 支持 MODBUS (TCP) (S7-1200)

MB_CLIENT： 作为 Modbus TCP 客户端通过 PROFINET 通信 (S7-1200)

MB_CLIENT 介绍 (S7-1200)

说明

“MB_CLIENT”指令作为 Modbus TCP 客户端通过 S7-1200 CPU 的 PROFINET 连接进行通信。使

用该指令，无需其它任何硬件模块。通过“MB_CLIENT”指令，可以在客户端和服务器之间建

立连接、发送请求、接收响应并控制 Modbus TCP 服务器的连接终端。

指令
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参数

下表列出了“MB_CLIENT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REQ (页 5885) Input BOOL 与 Modbus TCP 服务器之间的通信请求

REQ 参数受到等级控制。这意味着只要设置了输入 
(REQ=true)，指令就会发送通信请求。

• 其它客户端背景数据块的通信请求被阻止。 
• 在服务器进行响应或输出错误消息之前，对输入参数的更

改不会生效。 
• 如果在 Modbus 请求期间再次设置了参数 REQ，此后将

不会进行任何其它传输。

DISCONNECT 
(页 5885) 

Input BOOL 通过该参数，可以控制与 Modbus 服务器建立和终止连接：

• 0：建立与指定 IP 地址和端口号的通信连接。

• 1：断开通信连接。在终止连接的过程中，不执行任何其

它功能。成功终止连接后，STATUS 参数将输出值 7003。
而如果在建立连接的过程中设置了参数 REQ，将立即发送请

求。

CONNECT_ID Input UINT 确定连接的唯一 ID。指令“MB_CLIENT”和“MB_SERVER 
(页 5891)”的每个实例都必须指定一个唯一的连接 ID。

IP_OCTET_1 Input USINT Modbus TCP 服务器 IP 地址* 中的第 1 个八位字节。

IP_OCTET_2 Input USINT Modbus TCP 服务器 IP 地址* 中的第 2 个八位字节。

IP_OCTET_3 Input USINT Modbus TCP 服务器 IP 地址* 中的第 3 个八位字节。

IP_OCTET_4 Input USINT Modbus TCP 服务器 IP 地址* 中的第 4 个八位字节。

IP_PORT Input UINT 服务器上使用 TCP/IP 协议与客户端建立连接和通信的 IP 端口

号（默认值：502）。

MB_MODE 
(页 5885) 

Input USINT 选择请求模式（读取、写入或诊断）。

MB_DATA_ADDR 
(页 5885) 

Input UDINT 由“MB_CLIENT”指令所访问数据的起始地址。

DATA_LEN Input UINT 数据长度：数据访问的位数或字数（请参见“MB_MODE 和 
MB_DATA_ADDR 参数” - 数据长度）。 

MB_DATA_PTR 
(页 5887)

InOut VARIANT 指向 Modbus 数据寄存器的指针：寄存器是用于缓存从 
Modbus 服务器接收的数据或将发送到 Modbus 服务器的数

据的缓冲区。指针必须引用具有标准访问权限的全局数据块。

寻址到的位数必须可被 8 除尽。

指令
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参数 声明 数据类型 说明

DONE Out BOOL 只要 后一个作业成功完成，立即将输出参数 DONE 的位置

位为“1”。 
BUSY Out BOOL • 0：当前没有正在处理的“MB_CLIENT ”作业

• 1：“MB_ CLIENT ”作业正在处理中

ERROR Out BOOL • 0：无错误

• 1：出错。出错原因由参数 STATUS 指示。

STATUS (页 5888) Out WORD 指令的错误代码。

* Modbus TCP 服务器 32 位 IPv4 IP 地址 中的 8 位长度的部分。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

“MB_CLIENT”调用过程中统一输入数据

Modbus 客户端调用 Modbus 指令时，输入参数的状态将存储在内部，并在下一次调用时比

较。这种比较用于确定这一特定调用是否初始化当前请求。如果使用一个通用背景数据块，

那么可以执行多个“MB_CLIENT”调用。在执行“MB_CLIENT”实例的过程中，不得更改输入参

数的值。如果在执行过程中更改了输入参数，那么将无法使用“MB_CLIENT”检查实例当前是

否正在执行。

多个客户端连接

Modbus TCP 客户端可以支持多个 TCP 连接，连接的 大数目取决于所使用的 CPU。一个 CPU 
的总连接数，包括 Modbus TCP 客户端和服务器的连接数，不能超过所支持的 大连接数。

Modbus TCP 连接也可以由客户端和/或服务器连接共享。

使用各客户端连接时，请记住以下规则：

• 每个“MB_CLIENT”连接都必须使用唯一的背景数据块。

• 对于每个“MB_CLIENT”连接，必须指定唯一的服务器 IP 地址。

• 每个“MB_CLIENT”连接都需要一个唯一的连接 ID。
该指令的各背景数据块都必须使用各自相应的连接 ID。连接 ID 与背景数据块组合成对，

对每个连接，组合对都必须唯一。

• 根据服务器组态，可能需要或不需要 IP 端口的唯一编号。

指令
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该指令的静态变量

下表列出了“MB_CLIENT”指令背景数据块的可编辑静态变量。

变量 数据类型 起始值 说明

Blocked_Proc_Tim
eout

REAL 3.0 如果有一个被阻止的 Modbus 实例，则为复位静态变量 
ACTIVE 前的等待时间（单位为秒）。例如，如果输出了一个

客户端请求，而且在该请求完全执行之前中止执行客户端功

能，则可能发生这种情况。 大等待时间为 55 秒。

MB_Transaction_I
D

WORD 1 Modbus TCP 协议的事务 ID。只有在 Modbus TCP 服务器需

要一个不同值的情况下，才能更改起始值“1”。
MB_Unit_ID BYTE 255 单元标识符

Modbus 设备检测：

Modbus TCP 服务器使用其 IP 地址寻址。因此，寻址 
Modbus TCP 时不会使用 MB_UNIT_ID 参数。

MB_UNIT_ID 参数对应于 Modbus RTU 协议的从站地址域。

如果 Modbus TCP 服务器用作 Modbus RTU 协议的网关，则

可以使用 MB_UNIT_ID 标识串行网络中的从站设备。这种情

况下，MB_UNIT_ID 参数会将请求转发给正确的 Modbus 
RTU 从站地址。

请注意，某些 Modbus TCP 设备可能要求 MB_UNIT_ID 参数

在有限的值范围内进行初始化。

RCV_TIMEOUT REAL 2.0 “MB_CLIENT”指令等待服务器响应的时间间隔（单位为秒）。

Connected BOOL 0 指示是否已建立与所指定客户端的连接：1 = 已连接，0 = 未
连接。

参见

MB_CLIENT 示例 1： 通过 TCP 连接发送多个请求 (页 5898)
MB_CLIENT 示例 2： 通过多个 TCP 连接发送多个请求 (页 5899)
MB_CLIENT 示例 3： 协调多个请求 (页 5900)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

指令
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REQ 和 DISCONNECT 参数 (S7-1200)

说明

如果当前未执行“MB_CLIENT”指令的实例，并且 DISCONNECT 参数的值为“0”，那么将在 REQ 
= 1 时执行新作业。如果尚无连接，将在执行期间建立一个连接。

如果在执行该活动作业之前再次执行“MB_CLIENT”指令的相同实例（DISCONNECT = 0 且 REQ 
= 1），那么不会在活动作业完成时执行该实例。 只有在活动作业完成时,才能启动新作业 
(REQ = 1)。
可以使用 DONE 参数监视执行状态。 如果顺序执行“MB_CLIENT”指令，那么可以使用该参数

监视执行状态。

参见

MB_CLIENT 介绍 (页 5881)

MB_MODE、MB_DATA_ADDR 和 DATA_LEN 参数 (S7-1200)

说明

参数 MB_MODE、MB_DATA_ADDR 和 DATA_LEN 的组合定义了 MB_MODE 值为 0、1 和 2 
时，当前 Modbus 消息中所用的 Modbus 功能代码：

• MB_MODE 中包含有关读写操作的信息。

MB_MODE=0：读取，MB_MODE=1 和 2：写入

• MB_DATA_ADDR 中包含有关待读取/写入的目标信息，以及“MB_CLIENT”指令用于计算远

程地址的地址信息。

• DATA_LEN 中包含有待读取/写入的值数量信息。

示例：

• MB_MODE=1、MB_DATA_ADDR=1、DATA_LEN=1 的组合将指定功能代码 05。将从远程

地址 0 开始写 1 个输出位。

• MB_MODE=1、MB_DATA_ADDR=1、DATA_LEN=2 的组合将指定功能代码 15。将从远程

地址 0 开始写 2 个输出位。

指令
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下表列出了“MB_CLIENT”指令中输入参数 MB_MODE、MB_DATA_ADDR 和 DATA_LEN 与相关 
Modbus 功能的关系。

MB_MOD
E

MB_DATA_AD
DR

DATA_LE
N

Modbus 
功能

功能和数据类型

0 1 到 9999 1 到 2000 01  在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 2000 个输出位

0 10001 到 
19999

1 到 2000 02 在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 2000 个输入位

0 40001 到 
49999

1 到 125 03 在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 125 个保持性寄

存器

0 30001 到 
39999

1 到 125 04 在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 125 个输入字 

1 1 到 9999 1 05 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 个输出位

1 40001 到 
49999

1 06 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 个保持性寄存器

1 1 到 9999 2 到 1968 15 在远程地址 0 到 9998 处，写入 2 到 1968 个输出位

1 40001 到 
49999

2 到 123 16 在远程地址 0 到 9998 处，写入 2 到 123 个保持性寄

存器

2 1 到 9999 1 到 1968 15 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 到 1968 个输出位

2 40001 到 
49999

1 到 123 16 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 到 123 个保持性寄

存器

11 执行该功能时，不会评估 
MB_DATA_ADDR 和 
DATA_LEN 参数。

11 读取服务器的状态字和事件计数器：

• 状态字反映了处理的状态（0 - 未处理，0xFFFF - 正
在处理）

• Modbus 请求成功执行时，事件计数器将递增。如

果执行 Modbus 功能时出错，则服务器将发送消

息，但不会递增事件计数器。

80 - 1 08 通过诊断代码 0x0000 检查服务器状态（返回循环测试 
- 服务器发回请求）：

• 每次调用 1 个 WORD
81 - 1 08 通过诊断代码 0x000A 复位服务器的事件计数器：

• 每次调用 1 个 WORD
3 到 10、
12 到 79、
82 到 255

      预留

指令
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说明

基于 MB TCP 的 RTU 设备的单元标识符

基于 Modbus TCP 的 RTU 设备的单元标识符，位于“MB_CLIENT”指令背景数据块的可编辑静

态变量中的“MB_Unit_ID”变量内。单元标识符用于唯一分配耦合伙伴。

参见

MB_CLIENT 介绍 (页 5881)

MB_DATA_PTR 参数 (S7-1200)

说明

MB_DATA_PTR 参数是一个指向数据缓冲区的指针，该缓冲区用于存储从 Modbus 服务器读

取或写入 Modbus 服务器的数据。 作为数据缓冲区，可以使用全局数据块或存储区域 (M)。
对于存储区域 (M) 中的缓冲区，可通过以下方式使用 ANY 格式的指针： “P#位地址” “数据类

型” “长度”（例如： P#M1000.0 WORD 500).
MB_DATA_PTR 参数使用一个通信缓冲区：

• 对于“MB_CLIENT”指令的通信功能：

– 读取和写入 Modbus 服务器地址 00001 到 09999 和 10001 到 19999 的 1 位数据。

– 读取 Modbus 服务器地址 30001 到 39999 和 40001 到 49999 的 16 位 WORD 数据。

– 写入 Modbus 服务器地址 40001 到 49999 的 16 位 WORD 数据。

• 在从/向全局 DB 或 由 MB_DATA_PTR 参数指定的存储区 (M) 进行数据传输的过程中（长

度：位或 WORD）。

如果在 MB_DATA_PTR 参数中使用该缓冲区的一个数据块，那么需要为 DB 元素指定数据类型。

• 对于 Modbus 位地址，将使用 1 位的数据类型 BOOL
• 对于 Modbus WORD 地址，将使用 16 位的数据类型，如 WORD、UINT、INT 或 REAL。
• 对于 2 个 Modbus WORD 地址，将使用 32 位的数据类型（双字），如 DWORD、DINT 或 

REAL。
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• 通过 MB_DATA_PTR，还可以访问复杂的 DB 元素，如：

– 标准数组

– 元素名称唯一的结构

– 元素名称唯一且数据类型长度为 16 或 32 位的复杂结构。

• MB_DATA_PTR 参数的数据区可以在不同的全局数据块中（或在不同的存储区中）。 例
如，可以根据读作业和写作业使用不同的数据块，或者为每个“MB_CLIENT”站使用单独的

数据块。

参见

MB_CLIENT 介绍 (页 5881)

参数 STATUS  (S7-1200)

参数 STATUS（常规状态信息）（库版本 V2.1）

STATUS* 
(W#16#)

说明

0000 指令已执行，且无任何错误。

7000 未激活任何调用 (REQ=0)。
7001 首次调用时，REQ=1：开始执行；BUSY 的值为 1。
7002 中间调用（与 REQ 无关）。已激活执行；BUSY 的值为 1。
7003 正在终止连接。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS（常规状态信息）（库版本 V3.x）

STATUS* 
(W#16#)

说明

0000 指令已执行，且无任何错误。

0001 连接已建立。

0003 连接已终止。

7000 未激活任何调用 (REQ=0)。
7001 首次调用时，REQ=1：开始执行；BUSY 的值为 1。
7002 中间调用（与 REQ 无关）。已激活执行；BUSY 的值为 1。
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STATUS* 
(W#16#)

说明

7003 正在终止连接。

7004 连接已建立且处于受监视状态。未激活任何作业执行。

7005 数据已发送。

7006 数据已接收。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS（协议错误）

STATUS
* 
(W#16
#)

本地/远程

错误

“MB_SERVER”应
答中的错误代码 
(B#16#)

说明

80C8 本地 - 在指定时间段内，服务器无响应。检查与 Modbus 服务器的连接。

仅当尝试了所组态的可重复尝试次数后，才报告该错误。 
如果“MB_CLIENT”指令在指定时间内没有收到 初传输事务 ID
（MB_TRANSACTION_ID 变量）的应答，则输出该错误代码。

8380 本地 - 接收到的 Modbus 帧格式错误或字节数过少。

8381 远程 01 不支持功能代码。

8382 本地 - • 帧标头中的 Modbus 帧长度与接收到的字节数目不一致。

• 字节数目与实际传送的字节数不一致（仅功能 1 到 4）。例如，

当“MB_CLIENT”请求奇数个字，但“MB_SERVER”始终发送偶数个

字时，将发生该状况。

• 收到的帧的起始地址与已经保存的起始地址不一致（功能 5、
6、15、16）。

• 字数与实际传送的字数不一致（功能 15 和 16）。

远程 03 接收到的 Modbus 帧长度无效。检查服务器。

8383 本地 - 读/写数据错误或访问了 MB_DATA_PTR (页 5887) 地址外的区域。

远程 02 读/写数据错误或访问服务器地址区域以外的位置。

8384 本地 - • 接收到无效的异常代码。

• 接收到的数据值与 初由客户端发送的不同（功能 5、6 和 8）。

• 接收到无效状态值（功能 11）
远程 03 功能 5 数据值错误
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STATUS
* 
(W#16
#)

本地/远程

错误

“MB_SERVER”应
答中的错误代码 
(B#16#)

说明

8385 本地 - • 诊断代码不支持。

• 接收到的子功能代码与 初由客户端发送的不同（功能 8）。

远程 03 诊断代码不支持

8386 本地 - 接收到的功能代码与 初发送的代码不一致。

8387 本地 - • 指定的连接 ID 与之前请求的不同。“MB_CLIENT”指令的各背景

数据块，只能使用一个连接 ID。
• 服务器收到的 Modbus TCP 协议 ID 不为“0”时，也会输出错误代

码。

8388 本地 - Modbus 服务器发送的数据长度与所请求的不同。只有使用 
Modbus 功能 15 或 16 时才会发生这种错误。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS（参数错误）

除了下表列出的错误 还可能发生由通信指令（“TCON”、“TDISCON”、“TSEND”和“TRCV”）引

起的“MB_CLIENT”指令错误。

STATUS* 
(W#16#)

说明

80BB ACTIVE_EST 参数值无效（建立此类连接的标识符，请参见“T_CON_PARAM”）： 
• 只允许对服务器建立被动连接 (ACTIVE_EST = FALSE)。
• 只允许对客户端建立主动连接 (ACTIVE_EST = TRUE)。

8188 参数 MB_MODE 的值无效。

8189 MB_DATA_ADDR 参数的数据地址无效。

818A MB_DATA_LEN 参数中的数据长度无效。

818B 参数 MB_DATA_PTR 中的指针无效。请检查 MB_DATA_ADDR (页 5885) 和 MB_DATA_LEN 参数的

值。

818C • MB_DATA_PTR (页 5881) 指针将引用一个已优化的数据块。既可以使用一个具有标准访问权

限的数据块，也可以使用一个存储区。

• 参数 BLOCKED_PROC_TIMEOUT 超时（请参见指令的静态变量）。已超出 55 秒的限制。

8200 • 该端口正在处理另一个 Modbus 请求。

• MB_CLIENT 具有相同连接参数的另一实例正在处理现有 Modbus 请求。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。
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说明

内部使用的通信指令的错误代码。

对于“MB_CLIENT”指令，除了会发生表中列出的错误外，还会发生由该指令所使用的通信指令

（“TCON”、“TDISCON”、“TSEND”和“TRCV”）所引起的错误。

错误代码通过“MB_CLIENT”指令的背景数据块来指定。相应指令的错误代码会显示在 Static 部
分中的 STATUS 下。

错误代码的含义在相应通信指令文档中提供。

参见

MB_HOLD_REG 参数 (页 5895)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

MB_SERVER： 作为 Modbus TCP 服务器通过 PROFINET 通信 (S7-1200)

MB_SERVER 介绍 (S7-1200)

说明

“MB_SERVER”指令作为 Modbus TCP 服务器通过 S7-1200 CPU 的 PROFINET 连接进行通信。

使用该指令，无需其它任何硬件模块。“MB_SERVER”指令将处理 Modbus TCP 客户端的连接

请求、接收 Modbus 功能的请求并发送响应。

注意

安全提示

请注意，网络的每个客户端都会被授予对过程映像输入和输出以及数据块或 Modbus 保持

性寄存器定义的位存储区的读写访问权。

同时还提供有选项，用于限制 IP 地址访问，以防未授权读写操作。但请注意，共享地址也

可能会受到未授权访问。
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参数

下表列出了“MB_SERVER”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

DISCONNECT Input BOOL 指令“MB_SERVER”建立与一个伙伴模块的被动连接，即服务器会

对来自每个请求 IP 地址的 TCP 连接请求进行响应。接受一个连接

请求后，可以使用该参数进行控制：

• 0：在无通信连接时建立被动连接。

• 1：终止连接初始化。如果已置位该输入，那么不会执行其它

操作。成功终止连接后，STATUS 参数将输出值 7003。
CONNECT_ID Input UINT 该参数将唯一确定 CPU 中的连接。指令“MB_CLIENT (页 5881)”

和“MB_SERVER”的每个单独实例都必须有一个唯一的 
CONNECT_ID 参数。

IP_PORT Input UINT 起始值 = 502。该 IP 端口号定义了 Modbus 客户端连接请求中待

监视的 IP 端口。 
这些 TCP 端口号不能用于“MB_SERVER”指令的被动连接：20、
21、25、80、102、123、5001、34962、34963 和 34964。 

MB_HOLD_REG 
(页 5895) 

InOut VARIANT 指向“MB_SERVER”指令中 Modbus 保持性寄存器的指针。将具有

标准访问权限的全局数据块用作保持性寄存器。保持性寄存器包

含 Modbus 客户端可通过 Modbus 功能 3（读取）、6（写入）

和 16（读取）访问的值。

NDR Output BOOL “New Data Ready”：
• 0：无新数据

• 1：从 Modbus 客户端写入的新数据

DR Output BOOL “Data Read”：
• 0：未读取数据

• 1：从 Modbus 客户端读取的数据

ERROR Output BOOL 如果在调用“MB_SERVER”指令过程中出错，则将 ERROR 参数的输

出设置为 TRUE。有关错误原因的详细信息，将由 STATUS 参数指

定。 
STATUS 
(页 5896) 

Output WORD 指令的错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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将 Modbus 地址映射到过程映像

“MB_SERVER”指令允许到达的 Modbus 功能（1、2、4、5 和 15）直接读取和写入访问 
S7-1200 CPU 的过程映像输入和输出（使用数据类型 BOOL 和 WORD）。 
对于功能代码 3、6 和 16 的数据传输，保持性寄存器的大小（MB_HOLD_REG 参数）必须

大于 1 个字节。下表列出了 Modbus 地址到 CPU 过程映像的映射。

Modbus 功能 S7-1200
代码 功能 数据区 地址空间 数据区 CPU 地址

01 读取：位 Output 0 至 8191 过程映像输出 Q0.0 至 Q1023.7
02 读取：位 Input 0 至 8191 过程映像输入 I0.0 至 I1023.7
04 读取：WORD Input 0 至 1021 过程映像输入 IW0 至 IW1022
05 写入：位 Output 0 至 8191 过程映像输出 Q0.0 至 Q1023.7
15 写入：位 Output 0 至 8191 过程映像输出 Q0.0 至 Q1023.7

通过功能代码 3、6 和 16 将到达的 Modbus 报警写入 Modbus 保持性寄存器或从寄存器中读取

（可通过 MB_HOLD_REG 参数指定保持性寄存器）。

多个服务器连接

可以创建多个服务器连接。这样一个 CPU 可以同时建立与多个 Modbus TCP 客户端的连接。

Modbus TCP 服务器可以支持多个 TCP 连接，连接的 大数目取决于所使用的 CPU。
一个 CPU 的总连接数，包括 Modbus TCP 客户端和服务器的连接数，不能超过所支持的 大

连接数。 
Modbus TCP 连接也可以由客户端和/或服务器连接共享。

连接服务器时，请记住以下规则：

• 每个“MB_SERVER”连接都必须使用唯一的背景数据块。

• 每个“MB_SERVER”连接在创建时必须使用唯一的 IP 端口号。每个端口只支持一个连接。

• 每个“MB_SERVER”连接都必须使用唯一的连接 ID。
该指令的各背景数据块都必须使用各自相应的连接 ID。连接 ID 与背景数据块组合成对，

对每个连接，组合对都必须唯一。

• 对于每个连接，都必须单独调用“MB_SERVER”指令。
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Modbus 诊断功能

下表列出了 Modbus 诊断功能的描述。

代码 子功能 说明

08 0x0000 回送测试：“MB_SERVER”指令接收数据字并按原样返回 Modbus 主站。

08 0x000A 复位事件计数器：“MB_SERVER”指令用于复位 Modbus 功能 11 所使用的通信事件计

数器。

11 - 获取通信事件计数器：“MB_SERVER”指令使用一个通信的内部事件计数器，记录发送

到 Modbus 服务器上成功执行的读写请求数。

在功能 8、11 或进行广播请求时，事件计数器不会递增。这种情况同样适用于导致

通信错误的请求（例如，奇偶校验错误或 CRC 错误）。Modbus TCP 不适用于广播功

能，这是因为同一时间只能有一个客户端/服务器连接。

该指令的静态变量

下表列出了在程序中使用的“MB_SERVER”指令背景数据块的静态变量。可以写入 
HR_Start_Offset 变量。可以读取其它变量来监视 Modbus 状态。

变量 数据类型 起始值 说明

HR_Start_Offset WORD 0 指定 Modbus 保持性寄存器的起始地址。

Request_Count WORD 0 服务器接收的请求总数。

Server_Message_
Count

WORD 0 相关服务器接收的报警的总数。

Xmt_Rcv_Count WORD 0 在发生错误时统计传输数的计数器。接收到无效 Modbus 报警

时，该计数器也会递增。

Exception_Count WORD 0 专门统计 Modbus 发生意外错误数量的计数器。

Success_Count WORD 0 检测传输协议中无错误请求数量的计数器。

Connected BOOL 0 指示是否已建立与所指定客户端的连接：1 = 已连接，0 = 未连接。

示例：通过静态变量 HR_Start_Offset 进行寻址

Modbus 保持性寄存器的起始地址为 0（MB_CLIENT 为 40.001）。在保持性寄存器中，这

些地址与 CPU 存储区的地址区域相对应。也可通过定义 HR_Start_Offset 变量，将 Modbus 
保持性寄存器的起始地址设置为不为 0。

指令
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示例：保持性寄存器的起始地址为 MW100，长度为 100 WORD。HR_Start_Offset 参数中的

偏移值表示，保持性寄存器的起始地址从 0 变为 20。在低于 20 还是高于 119 的地址对保

持性寄存器进行寻址时，将导致错误发生。

HR_Start_Offse
t

地址 小值 大值

0 Modbus 地址 (WORD) 0 99
CPU 地址 MW100 MW298

20 Modbus 地址 (WORD) 20 119
CPU 地址 MW100 MW298

参见

MB_SERVER 示例： 多个 TCP 连接 (页 5901)
同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

MB_HOLD_REG 参数 (S7-1200)

说明

参数 MB_HOLD_REG 是一个指向数据缓冲区的指针，该缓冲区用于存储从 Modbus 服务器

读取或写入 Modbus 服务器的数据。作为数据缓冲区，可使用全局数据块或存储区域 (M)。
• 数据块 (D) 中地址的 大数量取决于 CPU 的 大工作存储器。 
• 位存储器 (M) 中地址的 大数量取决于 CPU 存储区的大小。

下表举例说明了将 Modbus 地址映射到 Modbus 功能 3（读取 WORD）、6（写入 WORD）、

16（写入多个 WORD）和 23（写入和读取多个字）的保持性寄存器。 

Modbus 地
址

MB_HOLD_REG 参数 - 示例

0 MW100 DB10.DBW0 "Recipe".ingredient[1]
1 MW102 DB10.DBW2 "Recipe".ingredient[2]
2 MW104 DB10.DBW4 "Recipe".ingredient[3]
3 MW106 DB10.DBW6 "Recipe".ingredient[4]
4 MW108 DB10.DBW8 "Recipe".ingredient[5]
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参见

MB_SERVER 介绍 (页 5891)

参数 STATUS (S7-1200)

参数 STATUS（常规状态信息）（库版本 V2.1）

STATUS* 
(W#16#)

说明

0000 指令已执行，且无任何错误。

7000 未激活任何调用 (REQ=0)。
7001 首次调用时，REQ=1：开始执行；BUSY 的值为 1。
7002 中间调用（REQ 

不相关）。已激活执行；BUSY 的值为 1。
7003 正在终止连接。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS（常规状态信息）（库版本 V3.x）

STATUS* 
(W#16#)

说明

0000 指令已执行，且无任何错误。

0001 连接已建立。

0003 连接已终止。

7000 未激活任何调用 (REQ=0)。
7001 首次调用。已触发连接建立操作。

7002 中间调用。正在建立连接。

7003 正在终止连接。

7005 正在发送数据。

7006 正在接收数据。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。
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参数 STATUS（协议错误）

STATUS*
 (W#16#)

“MB_SERVER”
应答中的错误代

码 (B#16#)

说明

8380 - 接收到的 Modbus 帧格式错误或字节数过少。

8381 01 不支持功能代码。

8382 03 数据长度错误

8383 02 数据地址错误或访问区域超出 MB_HOLD_REG (页 5895) 的地址区域。

8384 03 数据值错误（功能 5）
8385 03 诊断代码不支持

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS（参数错误）

STATUS* 
(W#16#)

说明

80BB ACTIVE_EST 参数值无效（建立此类连接的标识符，请参见“T_CON_PARAM”）： 
• 只允许对服务器建立被动连接 (ACTIVE_EST = FALSE)。
• 只允许对客户端建立主动连接 (ACTIVE_EST = TRUE)。

8187 参数 MB_HOLD_REG 中的指针无效。数据区过小。

818C • 参数 MB_HOLD_REG 引用一个已优化的数据块。既可以使用一个具有标准访问权限的数

据块，也可以使用一个存储区。

• 因执行超时出错（超过 55 秒）。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

说明

内部使用的通信指令的错误代码。

对于“MB_SERVER”指令，除了会发生表中列出的错误外，还会发生由该指令所使用的通信指令

（“TCON”、“TDISCON”、“TSEND”和“TRCV”）所引起的错误。

错误代码通过“MB_SERVER”指令的背景数据块来指定。相应指令的错误代码会显示在 Static 
部分中的 STATUS 下。

错误代码的含义在相应通信指令文档中提供。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

MB_SERVER 介绍 (页 5891)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例 (S7-1200)

MB_CLIENT 示例 1： 通过 TCP 连接发送多个请求 (S7-1200)

说明

通过一个 TCP 连接，发送多个 Modbus 客户端请求。 为此，需使用相同的背景数据块、相

同的连接 ID 和相同的端口号。

每次只能激活一个客户端。 处理完一个客户端后，再继续处理下一个。 必须在程序中定义

执行顺序。

在下列样本程序中，还将复制 STATUS 输出参数的值。

程序段 1： Modbus 功能 1 - 16 个读取输出位

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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程序段 2： Modbus 功能 2 - 32 个读取输入位

MB_CLIENT 示例 2： 通过多个 TCP 连接发送多个请求 (S7-1200)

说明

通过不同的 TCP 连接，发送多个 Modbus 客户端请求。 为此，则需使用不同的背景数据块

和不同的连接 ID。
如果连接指向相同的 Modbus 服务器，则使用不同的端口号。 如果连接指向不同的 Modbus 
服务器，则可以任意指定端口号。

程序段 1： Modbus 功能 4 - 读取输入（WORD）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 2： Modbus 功能 3 - 读取保持寄存器（WORD）

MB_CLIENT 示例 3： 协调多个请求 (S7-1200)

说明

确保执行了所有的 Modbus 请求。 可以通过程序协调各请求。 在以下示例中，演示了如何

使用该指令协调第一客户端和第二个客户端请求的输出参数。

程序段 1： Modbus 功能 3 - 读取保持寄存器（WORD）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 2： Modbus 功能 3 - 读取保持寄存器（WORD）

MB_SERVER 示例： 多个 TCP 连接 (S7-1200)

说明

可以使用多个 Modbus TCP 服务器连接。 为此，每个连接都必须单独调用“MB_SERVER”指
令。 
每个连接都需要下列数据：

• 指令的一个独立背景数据块

• 唯一的连接 ID
• 单独的 IP 端口（在 S7-1200 上，每个 IP 端口只允许一个连接）

为了优化性能，每个连接的每个程序循环中都应执行“MB_SERVER”指令。

程序段 1： 带有相关 IP 端口连接 ID 和背景数据块的连接 #1

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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程序段 2： 带有相关 IP 端口连接 ID 和背景数据块的连接 #1

S7-1200 CPU 的库版本 V4.0 及以上版本和 S7-1500 CPU 的库版本 V3.x 及以上版本，支持 MODBUS (TCP) 
(S7-1200, S7-1500)

MB_CLIENT： 作为 Modbus TCP 客户端通过 PROFINET 通信 (S7-1200, S7-1500)

MB_CLIENT 介绍 (S7-1200, S7-1500)

说明

“MB_CLIENT”指令作为 Modbus TCP 客户端通过 PROFINET 连接进行通信。通过“MB_CLIENT”
指令，可以在客户端和服务器之间建立连接、发送 Modbus 请求、接收响应并控制 Modbus 
TCP 客户端的连接终端。

S7-1200 固件版本 V4.0 支持“MB_CLIENT”指令和 高 V3.1 版本的库。S7-1200 固件版本 
V4.1 及更高版本和 S7-1500，支持“MB_CLIENT”指令的所有库版本。

可通过 CPU 或 CM/CP 的本地接口建立连接。

使用该指令时，无需其它任何硬件模块。

自指令版本 V6.0 起，可以使用 Modbus 功能 23。该功能用于将数据写入 Modbus 服务器，

并在一个作业中从 Modbus 服务器读取数据。

请参见“Modbus 功能 23 (页 5912)”

多个客户端连接

Modbus TCP 客户端可以支持多个 TCP 连接，连接的 大数目取决于所使用的 CPU。一个 CPU 
的总连接数，包括 Modbus TCP 客户端和服务器的连接数，不能超过所支持的 大连接数。

Modbus TCP 连接还可由“MB_CLIENT”和/或“MB_SERVER”实例共用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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使用各客户端连接时，请记住以下规则：

• 每个“MB_CLIENT”连接都必须使用唯一的背景数据块。

• 对于每个“MB_CLIENT”连接，必须指定唯一的服务器 IP 地址。

• 每个“MB_CLIENT”连接都需要一个唯一的连接 ID。
该指令的各背景数据块都必须使用各自相应的连接 ID。连接 ID 与背景数据块组合成对，

对每个连接，组合对都必须唯一。

• 根据服务器组态，可能需要或不需要 IP 端口的唯一编号。

参数

下表列出了“MB_CLIENT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REQ (页 5908) Input BOOL 对 Modbus TCP 服务的 Modbus 查询

REQ 参数受到等级控制。这意味着只要设置了输入 
(REQ=true)，指令就会发送通信请求。

• Modbus 查询开始后，背景数据块将锁定，其它客户端无

法使用。 
• 在服务器进行响应或输出错误消息之前，对输入参数的更

改不会生效。 
• 如果在 Modbus 请求期间再次设置了参数 REQ，此后将

不会进行任何其它传输。

DISCONNECT 
(页 5908) 

Input BOOL 通过该参数，可以控制与 Modbus 服务器建立和终止连接：

• 0：与通过 CONNECT 参数组态的连接伙伴（请参见 
CONNECT 参数）建立通信连接。

• 1：断开通信连接。在终止连接的过程中，不执行任何其

它功能。成功终止连接后，STATUS 参数将输出值 0003。
而如果在建立连接的过程中设置了参数 REQ，将立即发送 
Modbus 请求。

MB_MODE 
(页 5908) 

Input USINT 选择 Modbus 的请求模式（读取、写入或诊断）或直接选择 
Modbus 功能

MB_DATA_ADDR 
(页 5908) 

Input UDINT 取决于 MB_MODE
注：该参数不适用于 Modbus 功能 23，并且其值必须为默

认值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 说明

MB_DATA_LEN Input UINT 数据长度：数据访问的位数或字数（参见“MB_MODE、
MB_DATA_ADDR 和 MB_DATA_LEN 参数 (页 5908)”）。 
注：该参数不适用于 Modbus 功能 23，并且其值必须为默

认值。

MB_DATA_PTR 
(页 5911)

InOut VARIANT 指向待从 Modbus 服务器接收的数据或待发送到 Modbus 服
务器的数据所在数据缓冲区的指针。

注：该参数不适用于 Modbus 功能 23，并且其值必须为默

认值。

CONNECT 
(页 5914)

InOut VARIANT 指向连接描述结构的指针

可以使用以下结构（系统数据类型）：

• TCON_IP_v4：包括建立指定连接时所需的所有地址参

数。使用 TCON_IP_v4 时，可通过调用指令“MB_CLIENT”
建立连接。

• TCON_Configured：包括所组态连接的地址参数。使用 
TCON_Configured 时，将使用下载硬件配置后由 CPU 创
建的已有连接。

对于 V4.1 以上指令版本的 MB_CLIENT，TCP 的以下连接描

述也可用：

• TCON_IP_V4_SEC（S7-1200 CPU 固件版本 V4.3 及以上

版本，或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本）

相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”
• TCON_QDN（S7-1200 CPU 固件版本 V4.4 及以上版本，

或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本）

相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”
• TCON_QDN_SEC（S7-1200 CPU 固件版本 V4.4 及以上版

本，或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本）

相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”
有关安全连接的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”

DONE Out BOOL 如果 后一个 Modbus 作业成功完成，则输出参数 DONE 中
的该位将立即置位为“1”。 

BUSY Out BOOL • 0：无正在进行的 Modbus 请求

• 1：正在处理 Modbus 请求

在建立和终止连接期间，不会设置输出参数 BUSY。
ERROR Out BOOL • 0：无错误

• 1：出错。出错原因由参数 STATUS 指示。

STATUS (页 5916) Out WORD 指令的详细状态信息。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

“MB_CLIENT”调用过程中统一输入数据

调用 Modbus 客户端指令时，输入参数的值将存储在内部并在下一次调用时进行比较。这种

比较用于确定这一特定调用是否初始化当前请求。如果使用一个通用背景数据块，那么可以

执行多个“MB_CLIENT”调用。在执行“MB_CLIENT”实例的过程中，不得更改输入参数的值。如

果在执行过程中更改了输入参数，那么将无法使用“MB_CLIENT”检查实例当前是否正在执行。

该指令的静态变量

下表列出了“MB_CLIENT”指令背景数据块的可编辑静态变量。

变量 数据类型 起始值 说明

Blocked_Proc_Timeo
ut

REAL 3.0 如果有一个被阻止的 Modbus 实例，则为复位静态变量 
ACTIVE 前的等待时间（单位为秒）。例如，如果输出了一个

客户端请求，而且在该请求完全执行之前中止执行客户端功

能，则可能发生这种情况。等待时间必须介于 0.5 s 到 55 s 
之间。

MB_Transaction_ID WORD 1 Modbus TCP 协议的事务 ID。只有在 Modbus TCP 服务器需

要一个不同值的情况下，才能更改起始值“1”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类型 起始值 说明

MB_Unit_ID BYTE 255 单元标识符

Modbus 设备检测：

Modbus TCP 服务器使用其 IP 地址寻址。因此，寻址 
Modbus TCP 时不会使用 MB_UNIT_ID 参数。

MB_UNIT_ID 参数对应于 Modbus RTU 协议的从站地址域。

如果 Modbus TCP 服务器用作 Modbus RTU 协议的网关，则

可以使用 MB_UNIT_ID 标识串行网络中的从站设备。这种情

况下，MB_UNIT_ID 参数会将请求转发给正确的 Modbus 
RTU 从站地址。

请注意，某些 Modbus TCP 设备可能要求 MB_UNIT_ID 参数

在有限的值范围内进行初始化。

有关 MB_Unit_ID 参数的更多信息，请参见：

“https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/
102420337 (https://support.industry.siemens.com/cs/
document/102420337/modbus-%E5%9D%97-mb_client-
%E7%9A%84%E8%83%8C%E6%99%AF%E6%95%B0%E6%
8D%AE%E5%9D%97%E4%B8%AD%E7%9A%84-
mb_unit_id-
%E6%9C%89%E4%BB%80%E4%B9%88%E5%8A%9F%E8%
83%BD%EF%BC%9F?dti=0&dl=zh&lc=de-WW)”
“http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/
109736516 (https://support.industry.siemens.com/cs/
document/109736516/how-do-you-clear-the-
status-168382-in-the-case-of-a-modbus-tcp-connection-
between-simatic-s7-1500-s7-1200-and-sentron-pac-
devices?dti=0&dl=en&lc=de-WW)”

RCV_TIMEOUT REAL 2.0 “MB_CLIENT”指令等待服务器响应的时间间隔（单位为

秒）。该值必须介于 0.5 s 到 55 s 之间。

Connected BOOL 0 指示是否已建立与所指定服务器的连接：1 = 已连接，0 = 未
连接。

RETRIES WORD 0 在指令“MB_CLIENT”返回错误 W#16#80C8 之前，该指令尝

试的发送次数。

指令
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说明

变量 MB_Transaction_ID
如果 Modbus TCP 服务器应答中的事务 ID 与“MB_CLIENT”作业中的事务 ID 不一致，则指令

“MB_CLIENT”将等待一段时间 (RCV_TIMEOUT * RETRIES)，等待事务 ID 正确的 Modbus TCP 
服务器进行应答；到达该时间后，该指令将返回错误 W#16#80C8。

示例

有关两个 S7-1500 CPU 之间的 Modbus TCP 通信的示例项目，请参见服务与支持网站中的条

目 ID 94766380 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/94766380)。
本例中使用了两个 Modbus 功能。对于每个 Modbus 功能，使用 Modbus 块对（MB_CLIENT 
和 MB_SERVER）建立 Modbus TCP 连接。 

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

指令
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REQ 和 DISCONNECT 参数 (S7-1200, S7-1500)

说明

如果参数 DISCONNECT 的值为“0”，且在 REQ=1 时执行新作业，则不会激活任何作业。如果

连接不存在，那么将在执行过程中建立连接。

如果在执行该活动作业之前再次执行“MB_CLIENT”指令的相同实例（DISCONNECT = 0 且 REQ 
= 1），那么不会在活动作业完成时执行该实例。只有在活动作业完成时,才能启动新作业 
(REQ = 1)。
执行状态通过输出参数输出。顺序执行“MB_CLIENT”指令时，可以使用该参数监视执行状态。

MB_MODE、MB_DATA_ADDR 和 MB_DATA_LEN 参数 (S7-1200, S7-1500)

说明

参数 MB_MODE、MB_DATA_ADDR 和 MB_DATA_LEN 的组合定义了 MB_MODE 值为 0、1 和 
2 时，当前 Modbus 消息中所用的 Modbus 功能代码：

• MB_MODE 中包含有关读写操作的信息。

MB_MODE=0：读取，MB_MODE=1 和 2：写入（注：MB_MODE=2 时，Modbus 功能 
15 和 05 或 Modbus 功能 16 和 06 无区别。）

• MB_DATA_ADDR 中包含有关待读取/写入的目标信息，以及“MB_CLIENT”指令用于计算远

程地址的地址信息。

• MB_DATA_LEN 包含要读/写的值的数量。

示例：

• MB_MODE=1、MB_DATA_ADDR=1、MB_DATA_LEN=1 构成的组合设定的功能代码是 
05。将从远程地址 0 开始写 1 个输出位。

• MB_MODE=1、MB_DATA_ADDR=1、MB_DATA_LEN=2 构成的组合设定的功能代码是 
15。将从远程地址 0 开始写 2 个输出位。

以下情况适用于 MB_MODE 值 101 到 106 和 115 到 116：
• MB_MODE 定义 Modbus 功能代码。

• MB_DATA_ADDR 包含远程地址。

• MB_DATA_LEN 包含要读/写的值的数量。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5908 编程和操作手册, 11/2022



示例：

• MB_MODE=104, MB_DATA_ADDR=17,834, MB_DATA_LEN=125
– MB_MODE=104 定义功能代码 04（读输入字）。

– MB_DATA_ADDR=17834 定义远程地址 17834。
– MB_DATA_LEN=125 定义待读取 125 个值。

下表列出了“MB_CLIENT”指令中输入参数 MB_MODE、MB_DATA_ADDR 和 MB_DATA_LEN 与
相关 Modbus 功能的关系。

MB_MOD
E

MB_DATA_AD
DR

MB_DATA
_LEN

Modbus 
功能

功能和数据类型

0 1 到 9999 1 到 2000 01  在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 2000 个输出位

0 10001 到 
19999

1 到 2000 02 在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 2000 个输入位

0 • 40001 到 
49999

• 400001 到 
465535

1 到 125 03 • 在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 125 个保持性

寄存器

• 在远程地址 0 到 65534 处，读取 1 到 125 个保持

性寄存器

0 30001 到 
39999

1 到 125 04 在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 125 个输入字 

1 1 到 9999 1 05 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 个输出位

1 • 40001 到 
49999

• 400001 到 
465535

1 06 • 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 个保持性寄存器

• 在远程地址 0 到 65534 处，写入 1 个保持性寄存器

1 1 到 9999 2 到 1968 15 在远程地址 0 到 9998 处，写入 2 到 1968 个输出位

1 • 40001 到 
49999 

• 400001 到 
465535

2 到 123 16 • 在远程地址 0 到 9998 处，写入 2 到 123 个保持性

寄存器

• 在远程地址 0 到 65534 处，写入 2 到 123 个保持

性寄存器

2 1 到 9999 1 到 1968 15 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 到 1968 个输出位

2 • 40001 到 
49999

• 400001 到 
465535

1 到 123 16 • 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 到 123 个保持性

寄存器

• 在远程地址 0 到 65534 处，写入 1 到 123 个保持

性寄存器

指令
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MB_MOD
E

MB_DATA_AD
DR

MB_DATA
_LEN

Modbus 
功能

功能和数据类型

11 执行该功能时，不会评估 
MB_DATA_ADDR 和 
MB_DATA_LEN 参数。

11 读取服务器的状态字和事件计数器：

• 状态字反映了处理的状态（0 - 未处理，0xFFFF - 正
在处理）

• Modbus 请求成功执行时，事件计数器将递增。如

果执行 Modbus 功能时出错，则服务器将发送消

息，但不会递增事件计数器。

80 - 1 08 通过诊断代码 0x0000 检查服务器状态（返回循环测试 
- 服务器发回请求）：

• 每次调用 1 个 WORD
81 - 1 08 通过诊断代码 0x000A 复位服务器的事件计数器：

• 每次调用 1 个 WORD
101 0 到 65535 1 到 2000 01 在远程地址 0 到 65535 处，读取 1 到 2000 个输出位

102 0 到 65535 1 到 2000 02 在远程地址 0 到 65535 处，读取 1 到 2000 个输入位

103 0 到 65535 1 到 125 03 在远程地址 0 到 65535 处，读取 1 到 125 个保持性寄

存器

104 0 到 65535 1 到 125 04 在远程地址 0 到 65535 处，读取 1 到 125 个输入字 
105 0 到 65535 1 05 在远程地址 0 到 65535 处，写入 1 个输出位

106 0 到 65535 1 06 在远程地址 0 到 65535 处，写入 1 个保持性寄存器

115 0 到 65535 1 到 1968 15 在远程地址 0 到 65535 处，写入 1 到 1968 个输出位

116 0 到 65535 1 到 123 16 在远程地址 0 到 65535 处，写入 1 到 123 个保持性寄

存器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MB_MOD
E

MB_DATA_AD
DR

MB_DATA
_LEN

Modbus 
功能

功能和数据类型

123 未使用 未使用 23 在一个作业中对远程设备的保持寄存器进行写入和读

取。

注：自指令版本 V6.0 起，“MB_CLIENT”支持此 
Modbus 功能。为此，将使用参数 
RD_MB_DATA_ADDR、RD_MB_DATA_LEN、

WR_MB_DATA_ADDR、WR_MB_DATA_LEN、

RD_MB_DATA_PTR 和 WR_MB_DATA_PTR。
请参见“Modbus 功能 23 (页 5912)”

3 到 10、
12 到 79、
82 到 
100、107 
到 114、
117 到 
122、124 
到 255

      预留

说明

基于 MB TCP 的 RTU 设备的单元标识符

基于 Modbus TCP 的 RTU 设备的单元标识符，位于“MB_CLIENT”指令背景数据块的可编辑静

态变量中的“MB_Unit_ID”变量内。单元标识符用于唯一分配耦合伙伴。

参见

MB_CLIENT 介绍 (页 5902)

MB_DATA_PTR 参数 (S7-1200, S7-1500)

说明

参数 MB_DATA_PTR 是一个指针，指向将从 Modbus 服务器接收数据的数据缓冲区或指向待

发送到 Modbus 服务器的数据所在数据缓冲区的指针。作为数据缓冲区，可使用全局数据块

或存储区域 (M)。
对于存储区域 (M) 中的缓冲区，可通过以下方式使用 ANY 格式的指针：“P#位地址” “数据类

型” “长度”（例如：P#M1000.0 WORD 500）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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MB_DATA_PTR 可引用不同的数据结构，具体取决于数据缓冲区所在的存储区域：

• 使用优化访问的全局数据块时，MB_DATA_PTR 可引用基本数据类型的变量或数组。支持

以下数据类型：

数据类型 长度（位）

Bool 1
Byte、SInt、USInt、Char 8
Word、Int、WChar、UInt 16
DWord、DInt、UDInt、Real 32
此时，所有 Modbus 功能都可使用支持的所有数据类型。例如，MB_CLIENT 可将接收到

的字节类型变量中的某个位写入一个特定地址内，而不改变该字节中的其它位。因此，在

执行位操作功能时，无需使用位数组。

• 如果使用位存储器地址区或标准访问全局数据块作为存储区，则 MB_DATA_PTR 对基本数

据类型的使用无任何限制；此时，MB_DATA_PTR 还可引用诸如 PLC 数据类型 (UDT) 和系

统数据类型 (SDT) 等复杂数据类型。

说明

将位存储器地址区域用作数据缓冲区

如果将位存储器地址区域用作 MB_DATA_PTR 数据缓冲区，则需注意该变量的值。S7-1500-
CPU 为 16 KB；S7-1200-CPU 为 8 KB。

Modbus 功能 23 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 Modbus 功能 23，可以在作业中执行以下操作：

1. 将数据从 CPU 传输到 Modbus 服务器，并写入一个或多个保持寄存器。

2. 从 Modbus 服务器的一个或多个保持寄存器中读取数据，然后将此数据传输到 CPU。
自指令版本 V6.0 起，“MB_CLIENT”指令支持 Modbus 功能 23。

参数

使用 Modbus 功能 23 时，MB_MODE 参数的值必须为 123。
参数 MB_DATA_ADDR、MB_DATA_LEN 和 MB_DATA_PTR 不会被使用，并且这些参数的值必

须为默认值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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使用 Modbus 功能 23 时，将使用六个新参数，如下表所述。这些参数中的每一个参数都以

“RD_”或“WR_”开头，用于表明其属于读或写任务。这些参数默认处于隐藏状态。使用 
Modbus 功能 23 时，这六个参数必须全部使用。

如果使用其它 Modbus 功能，则这六个参数的值必须为 0 或必须为空。否则，将返回 STATUS 
值 16#818D。

参数 声明 数据类型 说明

RD_MB_DATA
_ADDR

Input UInt 远程设备上的起始地址，要从该地址开始读取数据。

允许值：0 到 65535
RD_MB_DATA
_LEN

Input UInt 要从远程设备读取的寄存器数。

允许值：1 到 125
WR_MB_DATA
_ADDR

Input UInt 远程设备上的起始地址，要从该地址开始写入数据。

允许值：0 到 65535
WR_MB_DATA
_LEN

Input UInt 要写入远程设备的寄存器数。

允许值：1 到 121
RD_MB_DATA
_PTR

InOut Variant 指向待从 Modbus 服务器读取的数据所在数据缓冲区的指针。

允许使用与 MB_DATA_PTR 相同的数据类型。

WR_MB_DATA
_PTR

InOut Variant 指向待写入 Modbus 服务器的数据所在数据缓冲区的指针。

允许使用与 MB_DATA_PTR 相同的数据类型。

STATUS 参数

STATUS 值 16#8383、8189、818A 和 818B 的含义已扩展。添加了 STATUS 值 16#818D。
请参见“参数 STATUS  (页 5916)”

升级项目，升级指令

当使用 MB_CLIENT 指令（例如，指令版本 V5.2）升级现有项目（例如，使用 TIA Portal V16 
创建的项目）时，程序不会自动使用新的指令版本。

要使用 Modbus 功能 23，必须手动升级指令版本。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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CONNECT 参数 (S7-1200, S7-1500)

MB_CLIENT 指令版本 V4.1 及以下版本的 CONNECT  参数的连接描述

“MB_CLIENT”指令可使用 2 种不同的连接描述：

• TCON_IP_v4 结构的设定连接

该连接参数存储在 TCON_IP_v4 结构中，并通过调用指令“MB_CLIENT”来建立连接。

• TCON_Configured 结构的组态连接

CPU 已建立了组态连接。使用 TCON_Configured 结构指定指令使用的现有连接。

指令“MB_CLIENT”的每个实例都需要一个唯一的连接。为每个指令实例都创建一个单独的 
TCON_IP_v4 或 TCON_Configured 结构来描述连接。

设定连接的连接描述

对于 CONNECT 参数的设定连接，使用以下结构的 TCON_IP_v4 描述连接：

• 确保仅在 TCON_IP_v4  结构中指定了 TCP 类型的连接。

• 该连接不能使用下列 TCP 端口号：20、21、25、80、102、123、5001、34962、
34963 和 34964。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 … 
1

InterfaceID HW_ANY - 本地接口的硬件标识符（值范围：0 到 65535）。

2 … 
3

ID CONN_OUC - 引用该连接（取值范围：1 到 4095）。

该参数将唯一确定 CPU 中的连接。指令“MB_CLIENT”的
每个实例都必须使用唯一的 ID。
注：对于固件版本为 V2.9 或更高版本的 S7-1500 CPU 
和固件版本为 V4.5 或更高版本的 S7-1200 CPU，ID 也
可能由指令“TCONSettings”提供。

4 ConnectionType BYTE 11 连接类型

对于 TCP，选择 11（十进制）。不允许使用其它连接

类型。如果使用了其它连接类型（如 UDP），该指令

的 STATUS 参数将输出相应的错误消息。

5 ActiveEstablishe
d

BOOL TRUE 建立连接的方式所对应的 ID
对于主动连接建立，应选择 TRUE。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

6 … 
9

RemoteAddress ARRAY 
[1..4] of 
BYTE

- 连接伙伴（Modbus 服务器）的 IP 地址，例如，

192.168.0.1： 
• addr[1] = 192
• addr[2] = 168
• addr[3] = 0
• addr[4] = 1

10 
… 11

RemotePort UINT 502 远程连接伙伴的端口号（取值范围：1 - 49151）。

使用客户端通过 TCP/IP 协议与其建立连接并 终通信

的服务器的 IP 端口号（默认值：502）。

12 
… 13

LocalPort UINT 0 本地连接伙伴的端口号：

• 端口号：1 至 49151
• 任意端口：“0” 

说明

移植 V2.1 版“MB_CLIENT”指令

参数 CONNECT_ID、IP_PORT 和 IP_OCTET_x 映射到 TCON_IP_v4 结构中的 3.0 版
“MB_CLIENT”指令。

• “MB_CLIENT”V2.1 指令的 CONNECT_ID 参数对应于 TCON_IP_v4 的参数 ID。 
• “MB_CLIENT”V2.1 指令的 IP_PORT 参数对应于 TCON_IP_v4 的参数 RemotePort。 
• “MB_CLIENT”V2.1 指令的 4 个  IP_OCTET_x  参数对应于 TCON_IP_v4 的 RemoteAddress 参数

数组。

组态连接的连接描述

对于 CONNECT 参数的设定连接，使用以下结构的 TCON_Configured. 描述连接

• 确保仅在 TCON_Configured 结构中指定了 TCP 类型的连接。

• 该连接不能使用下列 TCP 端口号：20、21、25、80、102、123、5001、34962、
34963 和 34964。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 … 
1

InterfaceId HW_ANY - 本地接口的硬件标识符（值范围：0 到 65535）。

2 … 
3

ID CONN_OUC - 引用该连接（取值范围：1 到 4095）。

输入现有连接的连接 ID。
4 ConnectionType BYTE 0 连接类型

对于组态连接，选择 254（十进制）。

参数 STATUS  (S7-1200, S7-1500)

参数 STATUS（常规状态信息）

STATUS* 
(W#16#)

说明

0000 指令已执行，且无任何错误。

0001 连接已建立。

0003 连接已终止。

7000 未激活任何作业且未建立任何连接（REQ=0，DISCONNECT=1）。

7001 已触发连接建立操作。

7002 中间调用。正在建立连接。

7003 正在终止连接。

7004 连接已建立且处于受监视状态。未激活任何作业处理。

7005 正在发送数据。

7006 正在接收数据。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 STATUS（协议错误）

STATUS
* 
(W#16
#)

本地/远程

错误

“MB_SERVER”应
答中的错误代码 
(B#16#)

说明

80C8 本地 - 在指定时间段内，服务器无响应。检查与 Modbus 服务器的连接。

仅当尝试了所组态的可重复尝试次数后，才报告该错误。 
如果“MB_CLIENT”指令在指定时间内没有收到 初传输事务 ID（请

参见静态变量 MB_TRANSACTION_ID）的应答，则输出该错误代

码。

8380 本地 - 接收到的 Modbus 帧格式错误或字节数过少。

8381 远程 01 不支持功能代码。

8382 本地 - • 帧标头中的 Modbus 帧长度与接收到的字节数目不一致。

• 字节数目与实际传送的字节数不一致（仅功能 1 到 4）。例如，

当“MB_CLIENT”请求奇数个字，但“MB_SERVER”始终发送偶数个

字时，将发生该状况。

• 收到的帧的起始地址与已经保存的起始地址不一致（功能 5、
6、15、16）。

• 字数与实际传送的字数不一致（功能 15 和 16）。

远程 03 接收到的 Modbus 帧长度无效。检查服务器。

8383 本地 - • 指令版本 < V6.0：读/写数据错误或访问了 MB_DATA_PTR 
(页 5911) 地址外的区域。

• 指令版本 >= V6.0：读/写数据出错或访问了 MB_DATA_PTR、
RD_MB_DATA_PTR 或 WR_MB_DATA_PTR 地址外的区域。

远程 02 读/写数据错误或访问服务器地址区域以外的位置。

8384 本地 - • 接收到无效的异常代码。

• 接收到的数据值与 初由客户端发送的不同（功能 5、6 和 8）。

• 接收到无效状态值（功能 11）
远程 03 功能 5 数据值错误

8385 本地 - • 诊断代码不支持。

• 接收到的子功能代码与 初由客户端发送的不同（功能 8）。

远程 03 诊断代码不支持

8386 本地 - 接收到的功能代码与 初发送的代码不一致。

8387 本地 - 服务器接收到的 Modbus TCP 帧协议 ID 不为“0”。

指令
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STATUS
* 
(W#16
#)

本地/远程

错误

“MB_SERVER”应
答中的错误代码 
(B#16#)

说明

8388 本地 - Modbus 服务器发送的数据长度与所请求的不同。只有使用 
Modbus 功能 5、6、15 或 16 时，才会发生该错误。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS（参数错误）

STATUS* 
(W#16#)

说明

80B6 无效连接类型，仅支持 TCP 连接。

80BB ActiveEstablished 参数值无效（建立此类连接的标识符，请参见“CONNECT 参数 (页 5914)”）： 
• 只允许对服务器建立被动连接 (ActiveEstablished = FALSE)。
• 只允许对客户端建立主动连接 (ActiveEstablished = TRUE)。

8188 参数 MB_MODE 的值无效。

8189 • 指令版本 < V6.0：MB_DATA_ADDR 参数的数据地址无效。

• 指令版本 >= V6.0：参数 MB_DATA_ADDR、RD_MB_DATA_ADDR 或 WR_MB_DATA_ADDR 中的

数据地址无效。

818A • 指令版本 < V6.0：MB_DATA_LEN 参数中的数据长度无效。

• 指令版本 >= V6.0：参数 MB_DATA_LEN、RD_MB_DATA_LEN 或 WR_MB_DATA_LEN 中的数据

长度无效。

818B • 指令版本 < V6.0：参数 MB_DATA_PTR 中的指针无效。请检查 MB_DATA_ADDR (页 5911) 和 
MB_DATA_LEN 参数的值。

• 指令版本 >= V6.0：参数 MB_DATA_PTR、RD_MB_DATA_PTR 或 WR_MB_DATA_PTR 处的指针

无效。此外，还需检查参数 MB_DATA_ADDR 和 MB_DATA_LEN 的值，如果 MB_MODE = 123，
则检查参数 RD_MB_DATA_ADDR/WR_MB_DATA_ADDR 和 RD_MB_DATA_LEN/
WR_MB_DATA_LEN 的值。

818C 参数 BLOCKED_PROC_TIMEOUT 或 RCV_TIMEOUT 超时（参见指令的静态变量）。

BLOCKED_PROC_TIMEOUT 和 RCV_TIMEOUT 必须介于 0.5 s 和 55 s 之间。

818D 一个或多个参数的值不是默认值，但未通过指定的 Modbus 功能使用。

示例：如果 MB_MODE 的值为 123，则 MB_DATA_ADDR 和 MB_DATA_LEN 的值必须为 0，且 
MB_DATA_PTR 必须为空。如果 MB_MODE 的值不是 123，则所有以“RD_”或“WR_”开头的参数的

值都必须为 0 或为空。
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STATUS* 
(W#16#)

说明

8200 • 该端口正在处理另一个 Modbus 请求。

• MB_CLIENT 具有相同连接参数的另一实例正在处理现有 Modbus 请求。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

说明

内部使用的通信指令的错误代码

对于“MB_CLIENT”指令，除了会发生表中列出的错误外，还会发生由该指令所使用的通信指令

（“TCON”、“TDISCON”、“TSEND”、“TRCV”、“T_DIAG”和“TRESET”）所引起的错误。

错误代码通过“MB_CLIENT”指令的背景数据块来指定。相应指令的错误代码会显示在 "Static" 
部分中的 STATUS 下。

错误代码的含义在相应通信指令文档中提供。

说明

发送或接收数据时发生通信错误

如果发送或接收数据时（80C4 (Temporary communications error. The specified connection 
is temporarily down.)、80C5 (Remote partner closed connection actively.)、80A1 (The 
specified connection is disconnected or is not yet established.)） 发生通信错误，则终止现

有连接。

即，可查看连接终止时所有返回的 STATUS 值，以及连接中止时仅输出造成连接终止原因的 
STATUS 代码。

示例：如果接收数据时发生临时通信错误，则先输出 STATUS 7003 (ERROR=false)，然后再

输出 80C4 (ERROR=true)。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

MB_SERVER：作为 Modbus TCP 服务器通过 PROFINET 通信 (S7-1200, S7-1500)

MB_SERVER 介绍 (S7-1200, S7-1500)

说明

“MB_SERVER”指令作为 Modbus TCP 服务器通过 PROFINET 连接进行通信。“MB_SERVER”指
令将处理 Modbus TCP 客户端的连接请求、接收并处理 Modbus 请求并发送响应。

指令
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S7-1200 固件版本 V4.0 支持“MB_SERVER”指令和 高 V3.1 版本的库。S7-1200 固件版本 
V4.1 及更高版本和 S7-1500，支持“MB_SERVER”指令的所有库版本。 
可通过 CPU 或 CM/CP 的本地接口建立连接。

使用该指令时，无需其它任何硬件模块。

注意

安全提示

请注意，网络的每个客户端都会被授予对过程映像输入和输出以及数据块或 Modbus 保持

性寄存器定义的位存储区的读写访问权。

同时还提供有选项，用于限制 IP 地址访问，以防未授权读写操作。但请注意，共享地址也

可能会受到未授权访问。

多个服务器连接

可以创建多个服务器连接。这允许一个单独 CPU 能够同时接受来自多个 Modbus TCP 客户端

的连接。

Modbus TCP 服务器可以支持多个 TCP 连接，连接的 大数目取决于所使用的 CPU。
一个 CPU 的总连接数，包括 Modbus TCP 客户端和服务器的连接数，不能超过所支持的 大

连接数。 
Modbus TCP 连接还可由“MB_CLIENT”和/或“MB_SERVER”实例共用。

连接服务器时，请记住以下规则：

• 每个“MB_SERVER”连接都必须使用唯一的背景数据块。

• 每个“MB_SERVER”连接都必须使用唯一的连接 ID。
该指令的各背景数据块都必须使用各自相应的连接 ID。连接 ID 与背景数据块组合成对，

对每个连接，组合对都必须唯一。

• 对于每个连接，都必须单独调用“MB_SERVER”指令。

指令
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参数

下表列出了“MB_SERVER”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

DISCONNECT Input BOOL “MB_SERVER”指令建立与一个伙伴模块的被动连接。服务器会响

应在 CONNECT 参数的 SDT“TCON_IP_v4”中输入的 IP 地址的连接

请求。  
接受一个连接请求后，可以使用该参数进行控制：

• 0：在无通信连接时建立被动连接。

• 1：终止连接初始化。如果已置位该输入，那么不会执行其它

操作。成功终止连接后，STATUS 参数将输出值 0003。
MB_HOLD_REG 
(页 5925) 

InOut VARIANT 指向“MB_SERVER”指令中 Modbus 保持性寄存器的指针

MB_HOLD_REG 引用的存储区必须大于两个字节。

保持性寄存器中包含 Modbus 客户端通过 Modbus 功能 3（读

取）、6（写入）、16（多次写入）和 23（在一个作业中读写）

可访问的值。

作为保持性寄存器，可以使用具有优化访问权限的全局数据块，

也可以使用位存储器的存储区。

CONNECT 
(页 5926)

InOut VARIANT 指向连接描述结构的指针

可以使用下列结构 (SDT)：
• TCON_IP_v4：包括建立指定连接时所需的所有地址参数。默

认地址为 0.0.0.0（任何 IP 地址），但也可输入具体 IP 地址，

以便服务器仅响应来自该地址的请求。使用 TCON_IP_v4 时，

可通过调用指令“MB_SERVER”建立连接。

• TCON_Configured：包括所组态连接的地址参数。使用 
TCON_Configured 时，会在下载硬件配置后由 CPU 建立连接。

对于 V4.2 以上指令版本的 MB_SERVER，TCP 的以下连接描述也

可用：

• TCON_IP_V4_SEC（S7-1200 CPU 固件版本 V4.3 及以上版

本，或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本）

相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”
• TCON_QDN（S7-1200 CPU 固件版本 V4.4 及以上版本，或 

S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本）

相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”
• TCON_QDN_SEC（S7-1200 CPU 固件版本 V4.4 及以上版本，

或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本）

相关说明，请参见“AUTOHOTSPOT”
有关安全连接的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”

指令
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参数 声明 数据类型 说明

NDR Output BOOL “New Data Ready”：
• 0：无新数据

• 1：从 Modbus 客户端写入的新数据

DR Output BOOL “Data Read”：
• 0：未读取数据

• 1：从 Modbus 客户端读取的数据

ERROR Output BOOL 如果在调用“MB_SERVER”指令过程中出错，则将 ERROR 参数的输

出设置为“1”。有关错误原因的详细信息，将由 STATUS 参数指

定。 
STATUS 
(页 5928) 

Output WORD 指令的详细状态信息。

说明

在指令“MB_SERVER”中使用 Modbus 功能 23
“MB_SERVER”指令支持使用 Modbus 功能 23 在单个作业中写入和读取保持寄存器；然而，只

有指令版本为 V6.0 及以上版本的“MB_CLIENT”支持此功能。V6.0 以下的指令版本会返回错

误代码。

另请注意，对于具有读写访问权限的作业，在读访问之前执行写访问。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

MB_SERVER 指令版本 V4.2 中的静态变量

下表列出了在程序中使用的“MB_SERVER”指令背景数据块的静态变量。可以写入 
HR_Start_Offset 变量。可以读取其它变量来监视 Modbus 状态。

变量 数据类型 起始值 说明

HR_Start_Offset WORD 0 指定 Modbus 保持性寄存器的起始地址。

QB_Start WORD 0 可写入输出的寻址范围的起始地址（0 到 65535 个字节）

QB_Count WORD 0xFFFF Modbus 主站可写入的输出字节数

示例：

QB_Start=0 和 QB_Count=10：可写入输出字节 0 到 9。
QB_Count=0：不写入任何输出字节。

Request_Count WORD 0 服务器接收的请求总数。

指令
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变量 数据类型 起始值 说明

Server_Message_
Count

WORD 0 相关服务器接收的报警的总数。

Xmt_Rcv_Count WORD 0 在发生错误时统计传输数的计数器。只有接收到无效 Modbus 消
息时，该计数器才会递增。

Exception_Count WORD 0 专门统计 Modbus 导致“MB_CLIENT”产生错误消息的错误数量的

计数器。

Success_Count WORD 0 统计服务器成功执行的请求数量的事件计数器。

Connected BOOL FALSE 指示是否已建立与所指定客户端的连接：TRUE = 已连接，FALSE 
= 未连接。

将 Modbus 地址映射到过程映像

“MB_SERVER”指令允许到达的 Modbus 功能（1、2、4、5 和 15）直接读取和写入访问 CPU 
的过程映像输入和输出（使用数据类型 BOOL 和 WORD）。 
对于 S7-1200-CPU，输入和输出过程映像的地址空间为 1 KB；对于 S7-1500-CPU，为 32 KB。 
下表列出了上述 Modbus 功能的地址空间。

Modbus 功能

功能代码 功能 数据区 地址空间

01 读取：位 Output 0 至 65.535
02 读取：位 Input 0 至 65.535
04 读取：WORD Input 0 至 65.535
05 写入：位 Output 0 至 65.535
15 写入：位 Output 0 至 65.535

通过带功能代码 3、6、16 和 23 的传入 Modbus 请求读写 Modbus 保持性寄存器（可通过 
MB_HOLD_REG 参数指定保持性寄存器）。

示例：通过静态变量 HR_Start_Offset 进行寻址

Modbus 保持性寄存器的起始地址为 0（MB_CLIENT 为 40.001）。在保持性寄存器中，这

些地址与 CPU 存储区的地址区域相对应。也可通过定义 HR_Start_Offset 变量，将 Modbus 
保持性寄存器的起始地址设置为不为 0。

指令
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示例：保持性寄存器的起始地址为 MW100，长度为 100 WORD。HR_Start_Offset 参数中的

偏移值表示，保持性寄存器的起始地址从 0 变为 20。在低于 20 或高于 119 的地址对保持

性寄存器进行寻址时，将导致错误发生。

HR_Start_Offse
t

地址 小值 大值

0 Modbus 地址 (WORD) 0 99
CPU 地址 MW100 MW298

20 Modbus 地址 (WORD) 20 119
CPU 地址 MW100 MW298

Modbus 功能

下表列出了“MB_SERVER”指令支持的所有 Modbus 功能。

功能代码 说明

01 读取输出位

02 读取输入位

03 读取保持性寄存器

04 读取输入字

05 写入输出位

06 写入保持性寄存器

08 诊断功能：

• 回送测试（子功能 0x0000）：“MB_SERVER”指令接收数据字并按原样返回 Modbus 客户端。

• 复位事件计数器（子功能 0x000A）：使用指令“MB_SERVER”，可复位以下事件计数器：

“Success_Count”、“Xmt_Rcv_Count”、“Exception_Count”、“Server_Message_Count”和
“Request_Count”。

11 诊断功能：获取通信的事件计数器

“MB_SERVER”指令使用一个通信的内部事件计数器，记录发送到 Modbus 服务器上成功执行的

读写请求数。

执行功能 8 或 11 时，事件计数器不会递增。这种情况同样适用于会导致通信错误的请求。例

如，发生协议错误（如，不支持所接收 Modbus 请求中的功能代码）。

15 写入多个输出位

16 写入保持性寄存器

23 通过请求写入和读取保持性寄存器

指令
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示例

有关两个 S7-1500 CPU 之间的 Modbus TCP 通信的示例项目，请参见服务与支持网站中的条

目 ID 94766380 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/94766380)。
本例中使用了两个 Modbus 功能。对于每个 Modbus 功能，使用 Modbus 块对（MB_CLIENT 
和 MB_SERVER）建立 Modbus TCP 连接。 

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 705)

MB_HOLD_REG 参数 (S7-1200, S7-1500)

说明

MB_HOLD_REG 参数是一个指向数据缓冲区的指针，该缓冲区用于存储从 Modbus 服务器读

取或向 Modbus 服务器写入的数据。可使用全局数据块或位存储器 (M) 作为存储区。

• 数据块 (D) 中地址的 大数量取决于 CPU 的 大数据块大小。 
• 位存储器 (M) 中地址的 大数量取决于 CPU 的 大位存储区。

指令
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下表举例说明了针对 Modbus 功能 3（读取多个 WORD）、6（写入一个 WORD）、16（写

入多个  WORD）和 23（读写多个字）将 Modbus 地址映射到保持寄存器的情况。 

Modbus 地
址

MB_HOLD_REG 参数 - 示例

0 MW100 DB10.DBW0 "Recipe".ingredient[1]
1 MW102 DB10.DBW2 "Recipe".ingredient[2]
2 MW104 DB10.DBW4 "Recipe".ingredient[3]
3 MW106 DB10.DBW6 "Recipe".ingredient[4]
4 MW108 DB10.DBW8 "Recipe".ingredient[5]

CONNECT 参数 (S7-1200, S7-1500)

MB_SERVER 指令版本 V4.2 及以下版本的 CONNECT 参数的连接描述

“MB_SERVER”指令可使用 2 种不同的连接描述：

• TCON_IP_v4 结构的设定连接

该连接参数存储在 TCON_IP_v4 结构中，并通过调用指令“MB_SERVER”来建立连接。

• 通过结构 TCON_Configured  组态的连接（仅限 S7-1500）
CPU 已建立了组态连接。使用 TCON_Configured 结构指定指令使用的现有连接。

指令“MB_SERVER”的每个实例都需要一个唯一的连接。为每个指令实例都创建一个单独的 
TCON_IP_v4 或 TCON_Configured 结构来描述连接。

设定连接的连接描述

对于 CONNECT 参数的设定连接，使用以下结构的 TCON_IP_v4. 描述连接

指令
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确保仅在 TCON_IP_v4  结构中指定了 TCP 类型的连接。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 … 
1

InterfaceID HW_ANY - 本地接口的硬件标识符

2 … 
3

ID CONN_OUC - 引用该连接（取值范围：1 到 4095）。

该参数将唯一确定 CPU 中的连接。指令“MB_SERVER”
的每个实例必须使用唯一的 ID。该 ID 还不得被不同通

信类型的其他指令同时使用。

注：对于固件版本为 V2.9 或更高版本的 S7-1500 CPU 
和固件版本为 V4.5 或更高版本的 S7-1200 CPU，ID 也
可能由指令“TCONSettings”提供。

4 ConnectionType BYTE 11 连接类型

对于 TCP，选择 11（十进制）。不允许使用其它连接

类型。如果使用了其它连接类型（如 UDP），该指令

的 STATUS 参数将输出相应的错误消息。

5 ActiveEstablishe
d

BOOL FALSE 建立连接的方式所对应的 ID
对于被动连接建立，应选择 FALSE。

6 … 
9

RemoteAddress ARRAY 
[1..4] of 
BYTE

0.0.0.0 连接伙伴的 IP 地址，例如，192.168.0.1： 
• addr[1] = 192
• addr[2] = 168
• addr[3] = 0
• addr[4] = 1
如果指令“MB_SERVER”要接受来自任何连接伙伴的连接

请求，应将“0.0.0.0”用作 IP 地址。

10 
… 11

RemotePort UINT 0 远程连接伙伴的端口号（取值范围：1 - 49151）。

如果指令“MB_SERVER”要接受来自远程伙伴任何端口的

连接请求，应将“0”用作端口号。

12 
… 13

LocalPort UINT 502 本地连接伙伴的端口号（取值范围：1 - 49151）。

此 IP 端口号定义 Modbus 客户端连接请求中要监视的 
IP 端口。 
默认值为 502。
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说明

移植 V2.1 版“MB_SERVER”指令

参数 CONNECT_ID 和 IP_PORT 映射到 TCON_IP_v4 结构中的 3.0 版“MB_SERVER”指令。

• “MB_SERVER”V2.1 指令的 CONNECT_ID 参数对应于 TCON_IP_v4 的参数 ID。 
• “MB_SERVER”V2.1 指令的 IP_PORT 参数对应于 TCON_IP_v4 的参数 LocalPort。 

组态连接的连接描述

对于 CONNECT 参数的组态连接，使用以下结构的 TCON_Configured 描述连接。

确保仅在 TCON_Configured 结构中指定了 TCP 类型的连接。

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 … 
1

InterfaceID HW_ANY - 本地接口的硬件标识符（值范围：0 到 65535）。

2 … 
3

ID CONN_OUC - 引用该连接（取值范围：1 到 4095）。

ID 在 CPU 范围内必须是唯一的。ID 还不得被不同通信

类型的其他指令同时使用。

输入现有连接的连接 ID。
4 ConnectionType BYTE - 连接类型

对于组态连接，选择 254（十进制）。

参数 STATUS (S7-1200, S7-1500)

参数 STATUS（常规状态信息）

STATUS* 
(W#16#)

说明

0000 指令已执行，且无任何错误。

0001 连接已建立。

0003 连接已终止。

7000 未激活任何调用且未建立任何连接 (REQ=0, DISCONNECT=1)。
7001 首次调用。已触发连接建立操作。

7002 中间调用。正在建立连接。

指令
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STATUS* 
(W#16#)

说明

7003 正在终止连接。

7005 正在发送数据。

7006 正在接收数据。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS（协议错误）

STATUS* 
(W#16#)

来自“MB_SERVER”
的错误消息中的错误

代码 (B#16#)

说明

8380 - 接收到的 Modbus 帧格式错误或字节数过少。

8381 01 不支持功能代码。

8382 03 数据长度错误：

• 接收到的 Modbus 帧长度无效。

• Modbus 帧头中输入的帧长度与实际接收到的字节数不一致。

• Modbus 帧头中输入的字节数与实际接收到的字节数不一致（功能 15 
和 16）。

8383 02 数据地址错误或访问了保持寄存器（MB_HOLD_REG (页 5925) 参数）地

址以外的区域。

8384 03 数据值错误（功能 05）。

8385 03 诊断代码不受支持（仅限功能 08）。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

参数 STATUS（参数错误）

STATUS* 
(W#16#)

说明

80BB ActiveEstablished 参数值无效（建立此类连接的标识符，请参见“CONNECT 参数 
(页 5926)”）： 
只允许对服务器建立被动连接 (active_established = FALSE)。

8187 参数 MB_HOLD_REG 中的指针无效。数据区过小。

指令
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STATUS* 
(W#16#)

说明

8389 数据区域定义无效：

• data_type 值无效

• 数据块编号无效或不存在：

– db 值无效

– 数据块编号不存在

– 数据块编号已由另一个数据区域使用

– 对数据块进行了优化访问

– 数据块不在工作存储器中

• length 值无效

• 属于同一 MODBUS 数据类型的 MODBUS 地址范围重叠

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

说明

内部使用的通信指令的错误代码

对于“MB_SERVER”指令，除了会发生表中列出的错误外，还会发生由该指令所使用的通信指令

（“TCON”、“TDISCON”、“TSEND”、“TRCV”、“T_DIAG”和“T_RESET”）所引起的错误。

错误代码通过“MB_SERVER”指令的背景数据块来指定。相应指令的错误代码会显示在 "Static" 
部分中的 STATUS 下。

错误代码的含义在相应通信指令文档中提供。

说明

发送或接收数据时发生通信错误

如果发送或接收数据时发生通信错误（80C4（临时通信错误。指定的连接临时终止。）、

80C5（远程伙伴主动终止连接。）、80A1（指定的连接中断或尚未建立。）），现有连接

会终止。

即，可查看连接终止时所有返回的 STATUS 值，以及连接中止时仅输出造成连接终止原因的 
STATUS 代码。

示例：如果接收数据时发生临时通信错误，则先输出 STATUS 7003 (ERROR=false)，然后再

输出 80C4 (ERROR=true)。

参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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自版本 V5.0 起，访问数据块中的数据区域，而不是直接访问 MODBUS 地址 (S7-1200, S7-1500)

自版本 V5.0 起，访问数据块中的数据区域，而不是直接访问 MODBUS 地址

对于 MB_SERVER 指令版本 V5.0 以及固件版本 V2.5 (S7-1500 CPU) 和 V4.2 (S7-1200 CPU)，
用户可访问数据块中的数据区域，而不用直接访问过程映像和保持性寄存器。在此情况下，

必须禁用数据块的“优化块访问”(Optimized block access) 属性，并且该属性不得单独存在

于装载存储器中。

如果 MODBUS 请求到达时尚未定义相应功能代码的 MODBUS 数据类型的数据区域，请求会

按之前的指令版本处理，即直接访问过程映像和保持性寄存器。

另一方面，如果已为功能代码的 MODBUS 数据类型定义了数据区域，则指令 MB_SERVER 可
对该数据区域进行读写操作。具体是读操作还是写操作取决于作业类型。

单个 MODBUS 请求只能对一个数据区域进行读写操作。如果要读取覆盖多个数据区域的保

持性寄存器，则需要多个 MODBUS 请求。

数据区域定义规则

用户 多可在不同数据块中定义八个数据区域，每个数据块只能包含一个数据区域。单个 
MODBUS 请求只能对恰好一个数据区域进行读写操作。每个数据区域对应于一个 MODBUS 
地址区域。数据区域用背景数据块的静态变量 Data_Area_Array 定义；Data_Area_Array 是
一个包含八个元素的字段。

如果要使用的数据区域不到八个，则所需数据区域必须紧密相连，没有间隙。在处理过程中，

数据区域中的第一个空白条目会终止数据区域搜索。如果已定义字段元素 1、2、4 和 5，由

于字段元素 3 留空，则只会识别字段元素 1 和 2。
Data_Area_Array 字段包含 8 个元素：Data_Area_Array[1] 到 Data_Area_Array[8]
每个字段元素 Data_Area_Array[x]（其中 1 <= x <= 8）都是 MB_DataArea 类型的 UDT，其

结构如下：

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 数据

类型

含义

data_ty
pe

UInt 映射到此数据区域的 MODBUS 数据类型的标识符：

• 0：空字段元素或未使用数据区域的标识符。此时，db、start 和 length 的值不相关。

• 1：过程映像输出（与功能代码 1、5 和 15 一起使用）

• 2：过程映像输入（与功能代码 2 一起使用）

• 3：保持性寄存器（与功能代码 3、6 和 16 一起使用）

• 4：输入寄存器（与功能代码 4 一起使用）

注：如果已定义 MODBUS 数据类型的数据区域，则指令 MB_SERVER 不能再直接访问此 
MODBUS 数据类型。如果该数据类型的 MODBUS 请求的地址与定义的数据区域不对应，则 
STATUS 中会返回一个值 W#16#8383。

db UInt 后续定义的 MODBUS 寄存器或位所映射的目标数据块的编号。

数据块编号在数据区域中必须是唯一的。不得在多个数据区域中定义相同的数据块编号。

数据块必须支持标准访问，并且不得单独存在于加载存储器中。

数据区域也是从数据块的字节地址 0 开始。

允许值：1 到 60999
start UInt 映射到数据块中的首个 MODBUS 地址（从地址 0.0 开始）。

允许值：0 到 65535
length UInt 位数（对于 data_type 的值 1 和 2）或寄存器数量（对于 data_type 的值 3 和 4）。

相同 MODBUS 数据类型的 MODBUS 地址区域不得重叠。

允许值：1 到 65535

数据区域定义示例

• 第一个示例：data_type = 3，db = 1，start = 10，length = 6
保持性寄存器 (data_type = 3) 映射在数据块 1 (db = 1)。Modbus 地址 10 (start = 10) 位
于数据字 0。 后有效的 Modbus 地址 15 (length = 6) 位于数据字 5。

• 第二个示例：data_type = 2，db = 15，start = 1700，length = 112
输入 (data_type = 2) 映射在数据块 15 (db = 15)。Modbus 地址 1700 (start = 1700) 位
于数据字 0。 后有效的 Modbus 地址 1811 (length = 112) 位于数据字 111。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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自版本 V5.0 起的过程映像读访问限制 (S7-1200, S7-1500)

过程映像读访问限制

对于 MB_SERVER 指令版本 V5.0，用户可在过程映像输入中定义一个区域，在过程映像输出

中定义一个区域，方便远程 MODBUS 设备 进行读访问。随后，远程 MODBUS 设备便不能

对超出这些过程映像区域的地址进行读访问。

说明

过程映像写访问限制

自指令版本 V4.2 起，可提供限制对特定区域的过程映像输出进行写访问的选项。

过程映像中读取区域的定义

背景数据块的以下静态变量定义了过程映像中的读取区域：

• QB_Read_Start：可由远程 MODBUS 设备读取的过程映像输出中的第一个字节的地址（应

用于功能代码 1）
• QB_Read_Count：可由远程 MODBUS 设备读取的过程映像输出中的字节数（应用于功能

代码 1）
• IB_Read_Start：可由远程 MODBUS 设备读取的过程映像输入中的第一个字节的地址（应

用于功能代码 2 和 4）
• IB_Read_Count：可由远程 MODBUS 设备读取的过程映像输入中的字节数（应用于功能

代码 2 和 4）

背景数据块中用于定义过程映像中的读写区域的静态变量

下表介绍了指令 MB_SERVER 背景数据块中的上述静态变量，可用于定义过程映像中的读区

域。

为确保完整性，表格中还列出了自版本 V4.2 起，用于定义过程映像中的写区域的静态变量

（QB_Start 和 QB_Count）。

变量 数据类型 起始值

QB_Start UInt 0
QB_Count UInt 65535
QB_Read_Start UInt 0
QB_Read_Count UInt 65535

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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变量 数据类型 起始值

IB_Read_Start UInt 0
IB_Read_Count UInt 65535

统计变量 NDR_immediate 和 DR_immediate (S7-1200, S7-1500)

NDR_immediate 和 DR_immediate
指令 MB_SERVER（自指令版本 V5.0 起）的背景数据块中含有统计变量 NDR_immediate 和 
DR_immediate。

变量 数据类型 起始值 含义

NDR_immediate BOOL FALSE 与参数 NDR (New Data Ready) 含义相同。

NDR_immediate 将在 MB_SERVER 进行的同一次调用中进行更

新，在该调用中还会处理 MODBUS-TCP 写请求。

DR_immediate BOOL FALSE 与参数 DR (Data Read) 含义相同。

DR_immediate 将在 MB_SERVER 进行的同一次调用中进行更新，

在该调用中还会处理 MODBUS-TCP 读请求。

Modbus TCP 库版本 <= V3.x 和 >= V4.0 间的差异 (S7-1200, S7-1500)

Modbus 指令版本 <= V3.x 和 >= V4.0 间的差异

MB_SERVER/MB_CLIENT MODBUS 指令的各个版本间存在以下差别：

• 地址参数

– 在版本 V3.x 及更低版本中，Modbus TCP 服务器的地址数据由输入参数“IP_x”指定。

– 而在版本 V4.0 及更高版本中，则在 CONNECT 输入参数处使用 TCON_IP_V4 和 
TCON_Configured 系统数据类型指定。

• 如果执行期间出错，对于 Modbus 指令 V4.0 及更高版本，将提供更多可以相应评估的 
STATUS 报警。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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有关详细信息，请参见 MB_CLIENT (页 5902) 和 MB_SERVER (页 5919) 指令说明。

说明

将 Modbus TCP 库版本从 <= V3.x 更改为 >= V4.0
将 Modbus TCP 库版本从 <= V3.x 替换为 >= V4.0 时，还需要替换开放式用户通信库。之后，

还需检查与程序相关的所有指令。

针对库版本 V5.0 或更高版本的冗余 MODBUS (TCP) 通信 (S7-1200, S7-1500)

MB_RED_CLIENT：作为 MODBUS-TCP 客户端通过 PROFINET 进行冗余通信 (S7-1200, S7-1500)

MB_RED_CLIENT 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用该指令可在 1200/1500 CPU 与支持 Modbus/TCP 协议的设备之间建立连接。

指令 "MB_RED_CLIENT" 作为 Modbus/TCP 客户端通过 PROFINET 连接进行通信。可使用指令 
"MB_RED_CLIENT" 在客户端和服务器之间建立冗余连接、发送 Modbus 请求、接收响应并控

制 Modbus/TCP 客户端的连接终端。

在以下 CPU 中，可使用 "MB_RED_CLIENT" 指令： 

  “MB_RED_CLIENT”V1.0 “MB_RED_CLIENT”V1.1
S7-1200 FW V4.2 及更高版本 FW V4.2 及更高版本 
S7-1500 FW V2.5 及更高版本 FW V2.5 及更高版本 
S7-1500R -- FW V2.6 及更高版本

S7-1500H -- FW V2.6 及更高版本

使用该指令时，无需其它任何硬件模块。

多个客户端连接

CPU 可处理多个 Modbus/TCP 客户端连接。连接的 大数目取决于所使用的 CPU，具体请参

见相关 CPU 的技术规范。一个 CPU 的总连接数（包括 Modbus/TCP 客户端和服务器的连接

数）不能超过所支持的 大连接数。 

指令
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使用各客户端连接时，请记住以下规则：

• 每个“MB_RED_CLIENT”连接都必须使用唯一的背景数据块。

• 对于每个“MB_RED_CLIENT”连接，必须指定唯一的服务器 IP 地址。

• 每个“MB_RED_CLIENT”连接都需要一个唯一的连接 ID。连接 ID 在整个 CPU 范围内必须唯

一。

有关冗余设置的信息，请参见：运行和冗余 (页 5938)。

参数

下表列出了“MB_RED_CLIENT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REG_KEY 
(页 5946)

Input STRING[17
]

授权注册码

必须在每个 CPU 上分别对 "MB_RED_CLIENT" 指令进行授权。

USE_ALL_CON
N

Input BOOL 指定要通过其发送帧的组态连接数目

• 0：通过一个连接发送帧，只有在发生错误的情况下才能切换到下

一个连接

• 1：通过所有组态连接发送帧

REQ Input BOOL 对 Modbus/TCP 服务器的 Modbus 查询

REQ 参数受到等级控制。这意味着只要设置了输入 (REQ = TRUE)，指

令就会发送通信请求。如果连接尚未建立，此时便会建立，且随后立

即发送 Modbus 帧。

在服务器进行响应或输出错误消息之前，对输入参数的更改不会生

效。 
如果在 Modbus 请求期间再次设置了参数 REQ，此后将不会进行任何

其它传输。

DISCONNECT Input BOOL 通过该参数，可以控制与 Modbus 服务器建立和终止连接：

• 0：与通过 CONNECT 参数组态的连接伙伴（请参见 CONNECT 参
数）建立通信连接。

• 1：断开通信连接。在终止连接的过程中，不执行任何其它功能。

成功终止连接后，STATUS_x 参数将输出值 0003。
MB_MODE 
(页 5949) 

Input USINT 选择 Modbus 的请求模式（读取、写入或诊断）或直接选择 Modbus 
功能

指令
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参数 声明 数据类型 说明

MB_DATA_ADD
R (页 5949) 

Input UDINT Modbus 地址取决于 MB_MODE

MB_DATA_LEN Input UINT 数据长度：数据访问的位数或寄存器数。 
MB_DATA_PTR 
(页 5949)

InOut VARIANT 指向待从 Modbus 服务器接收的数据或待发送到 Modbus 服务器的数

据所在数据缓冲区的指针。

LICENSED 
(页 5946)

Outpu
t

BOOL • 0：指令未获授权

• 1：指令已获授权

IDENT_CODE 
(页 5946)

Outpu
t

STRING[18
]

授权标识。使用此字符串申请注册码 REG_KEY。

DONE Outpu
t

BOOL 如果激活 Modbus 作业在至少一个连接上成功完成，则输出参数 DONE 
中的该位将立即置位为“1”。 

BUSY Outpu
t

BOOL • 0：无正在进行的 Modbus 请求

• 1：正在处理 Modbus 请求

在建立和终止连接期间，不会设置输出参数 BUSY。
ERROR Outpu

t
BOOL • 0：无错误

• 1：激活 Modbus 作业在任何组态的连接上都不能成功传输。出错

原因由参数 STATUS_x 指示。

STATUS_0A 
(页 5952)

Outpu
t

WORD 连接 0A 上指令的详细状态信息。

STATUS_1A 
(页 5952)

Outpu
t

WORD 连接 1A 上指令的详细状态信息。

STATUS_0B 
(页 5952)

Outpu
t

WORD 连接 0B 上指令的详细状态信息。

STATUS_1B 
(页 5952)

Outpu
t

WORD 连接 1B 上指令的详细状态信息。

RED_ERR_S7 
(页 5952) 

Outpu
t

BOOL • 0：SIMATIC 中无冗余错误

• 1：SIMATIC 中存在冗余错误

RED_ERR_DEV 
(页 5952) 

Outpu
t

BOOL • 0：链接伙伴侧无冗余错误

• 1：链接伙伴侧存在冗余错误

TOT_COM_ERR 
(页 5952) 

Outpu
t

BOOL • 0：至少已建立 1 个组态连接

• 1：完全丢失通信，所有组态连接均终止

指令
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说明

“MB_RED_CLIENT”调用过程中统一输入数据

调用 Modbus 客户端指令时，输入参数的值将存储在内部。在处理帧时，这些值不能更改。

运行和冗余 (S7-1200, S7-1500)

说明

通信节点可设计为独立式或者冗余式。如果其中一个伙伴采用独立式设计，可将其称为单侧

冗余。如果两个伙伴均为冗余式设计，可将其称为双侧冗余。

客户端和服务器的端口号

Modbus 客户端使用的端口号从 2000 开始。通常通过端口号 502 对 Modbus 服务器进行寻

址。 

单侧冗余

说明

必须为通信伙伴之间的每个连接组态一个连接。SIMATIC S7 的连接点称为 0 和 1；通信伙伴

的连接点称为 A 和 B。
R-CPU 或 H-CPU 1 是指连接点 0，R-CPU 或 H-CPU 2 为连接点 1。

组态

如果 S7 采用冗余设计，则为 S7 连接点 0 到链接伙伴的节点 A 创建一个连接，为为 S7 连接

点 1 到链接伙伴的节点 A 创建一个连接。 
• 从 S7 连接点 0 到伙伴/节点 A 的连接 => 连接 0A
• 从 S7 连接点 1 到伙伴/节点 A 的连接 => 连接 1A
下图显示的是连接名称。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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图 4-9 Modbus/TCP：单侧冗余 S7

如果 S7 采用独立式设计且链接伙伴采用冗余设计，则为 S7 连接点 0 到链接伙伴的节点 A 创
建一个连接，为 S7 连接点 0 到链接伙伴的节点 B 创建一个连接。 
• 从 S7 连接点 0 到伙伴/节点 A 的连接 => 连接 0A
• 从 S7 连接点 0 到伙伴/节点 B 的连接 => 连接 0B
下图显示的是连接名称。

图 4-10 Modbus/TCP：单侧冗余伙伴

指令
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双侧冗余

说明

必须为通信伙伴之间的每个连接组态一个连接。SIMATIC S7 的连接点称为 0 和 1；通信伙伴

的连接点称为 A 和 B。
R-CPU 或 H-CPU 1 是指连接点 0，R-CPU 或 H-CPU 2 为连接点 1。

组态

采用双侧冗余时，从 S7 的连接点 0 和连接点 1 到链接伙伴的节点 A 和 B 需要分别创建两个

连接。 
• 从 S7 连接点 0 到伙伴/节点 A 的连接 => 连接 0A
• 从 S7 连接点 1 到伙伴/节点 A 的连接 => 连接 1A
• 从 S7 连接点 0 到伙伴/节点 B 的连接 => 连接 0B
• 从 S7 连接点 1 到伙伴/节点 B 的连接 => 连接 1B
下图显示的是连接名称。

图 4-11 Modbus/TCP：双侧冗余

帧处理

常规

可通过一个或所有组态连接发送帧。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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通过一个连接发送帧

通过一个具有 USE_ALL_CONN = FALSE 设置的连接（当前有效）发送 MODBUS 帧。发生超时

（服务器无响应）或者连接故障时，会尝试通过其它（ 多 4 个）组态连接发送该帧。顺序为 
0A、1A、0B 和 1B。如果已通过一个连接成功发送帧，则将此连接标记为“有效”，其它

帧通信也通过此连接进行。有效连接发生连接故障时，会再次尝试通过所有组态连接发送帧。

如果所有发送尝试均失败，ERROR 和 STATUS_x 会相应地置位。

如果接收到响应帧，会执行真实性检查。如果检查成功，将执行所需操作，且成功执行作业；

输出 DONE 置位。如果在检查期间检测到错误，则作业正常结束，将位 ERROR 置位，并在 
STATUS_x 中显示错误编号。在这种情况下，不会再尝试通过下一个组态连接发送帧。只有

在检测到连接故障或者未接收到响应时，才会切换到其它组态连接。 

通过所有连接发送帧

通过具有 USE_ALL_CONN = TRUE 设置的所有组态的已建立连接发送 MODBUS 帧。当其中

一个连接上接收到响应帧后，将执行有效性检查。如果检查成功，将执行所需操作。如果至

少有一个连接上接收到有效响应帧，则将输出 DONE 置位。 

冗余输出 RED_ERR_S7、RED_ERR_DEV 和 TOT_COM_ERR
说明

冗余位  RED_ERR_S7、RED_ERR_DEV 和 TOT_COM_ERR 会根据状态输出的状态置位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在两侧均显示冗余设置的中断位

在一侧显示冗余设置的中断位

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数分配 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令 "MB_RED_CLIENT" V1.0 和 V1.1 可用于 S7-1200 以及 S7-1500。

S7-1200
通过 CPU 或 CM/CP 的本地接口建立连接。使用 TCON_IP_V4 结构组态并建立连接。

S7-1500
通过 CPU 或 CM/CP 的本地接口建立连接。可以通过 TCON_IP_V4 结构和 TCON_Configured 
结构组态连接。

指令 "MB_RED_CLIENT" V1.1 可用于 S7-1500R 和 S7-1500H。

S7-1500R 和 S7-1500H
通过 CPU 或 CM/CP 的本地接口建立连接。使用 TCON_IP_V4 结构组态并建立连接。

"MB_RED_CLIENT" 的组态 
通过指令“MB_RED_CLIENT”的组态对话框进行以下设置：

• 连接 0A、1A、0B 和 1B 的连接参数（冗余组态请参见 运行和冗余 (页 5938)）
• 内部参数（可选）

可以使用指令，或通过工艺对象打开组态对话框。

说明

使用组态对话框

仅当通过单背景数据块调用组态对话框时，才能使用该对话框。如果存在多实例，必须手动

设置参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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连接参数

图 4-12 Modbus/TCP：组态客户端连接

图 4-13 Modbus/TCP：组态客户端连接

变量 起始值 说明

组态连接

Interface ID 64 所用 PN 接口的硬件标识符

Connection ID 16#000
0

所用连接的连接 ID
这些连接 ID 在整个 CPU 范围内必须唯一。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 起始值 说明

Local port 0 客户端的本地端口号。默认情况下不为客户端输入端口号。

Remote IP 0.0.0.0 服务器的远程 IP 地址

Remote port 502 服务器的远程端口号

Modbus/TCP 服务器的默认端口为 502。
组态连接

Interface ID 64 所用 PN 接口的硬件标识符

Connection ID 16#000
0

所用连接的连接 ID
在网络视图中对这些连接进行组态。

内部参数（可选）

变量 数据类型 起始

值

说明

Blocked 
Proc Time

REAL 3.0 如果有一个被阻止的 Modbus 实例，则为复位静态变量 ACTIVE 前的等待时间

（单位为秒）。例如，如果输出了一个客户端请求，而且在该请求完全执行之

前中止执行客户端功能，则可能发生这种情况。等待时间必须介于 0.5 s 到 
55 s 之间。

Receive 
timeout

REAL 2.0 “MB_RED_CLIENT”指令等待服务器响应的时间间隔（单位为秒）。必须介于 
0.5 s 到 55 s 之间。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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变量 数据类型 起始

值

说明

MB_Unit_ID BYTE 255 Modbus 设备检测：

Modbus TCP 服务器使用其 IP 地址寻址。因此，寻址 Modbus TCP 时不会使用 
MB_UNIT_ID 参数。

MB_UNIT_ID 参数对应于 Modbus RTU 协议的从站地址域。如果 Modbus/TCP 
服务器用作 Modbus RTU 协议的网关，则可以使用 MB_UNIT_ID 标识串行网

络中的从站设备。这种情况下，MB_UNIT_ID 参数会将请求转发给正确的 
Modbus RTU 从站地址。

请注意，某些 Modbus/TCP 设备可能要求 MB_UNIT_ID 参数在有限的值范围内

进行初始化。

Retries WORD 3 在指令“MB_RED_CLIENT”返回错误 W#16#80C8 之前，该指令尝试的发送次

数。

说明

变量 MB_Transaction_ID
如果 Modbus TCP 服务器应答中的事务 ID 与“MB_RED_CLIENT”作业中的事务 ID 不一致，则

指令“MB_RED_CLIENT”将等待一段时间 (RCV_TIMEOUT * RETRIES)，等待事务 ID 正确的 
Modbus TCP 服务器进行应答；到达该时间后，该指令将返回错误 W#16#80C8。

许可 (S7-1200, S7-1500)
必须在每个 CPU 上分别对“"MB_RED_CLIENT”指令进行授权，并且该指令需要付费。授权分

为两个步骤： 
• 读出 IDENT_CODE 并 
• 输入注册密钥 REG_KEY。

说明

S7-1500R 和 S7-1500H
对于 S7-R/H 站，仅 CPU1 需要获得许可。因此，CPU1 在获得许可后无法更换。

说明

传送许可证/PLCSIM
不能在 CPU 之间传送许可证。

不能使用 PLCSIM 对指令进行授权。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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步骤

读出 IDENT_CODE
按以下步骤读出 IDENT_CODE：
1. 根据循环 OB 中的要求为 "MB_RED_CLIENT" 指令分配参数。将程序下载到 CPU 并设置为 RUN。
2. 打开 Modbus 指令的背景数据块，然后单击“全部监视”(Monitor all) 按钮。

3. IDENT_CODE 输出将显示一个 18 位的字符串。

4. 使用复制/粘帖功能，从数据块中复制该字符串，并粘贴到产品订购后以电子邮件形式发送来
的表单中，该表单也包含在 CD 光盘中。  

5. 使用服务请求将表格发送至客户支持 (https://support.industry.siemens.com/my/ww/en/
requests/#createRequest)。随后将收到 CPU 的注册密钥。

输入注册密钥 REG_KEY。
必须在每个 "MB_RED_CLIENT" 指令中指定注册密钥 REG_KEY。应将 REG_KEY 保存在全局数

据块中，所有 "MB_RED_CLIENT 指令均可通过该数据块接收所需的注册密钥。

请按如下步骤输入注册密钥 REG_KEY： 
• 通过“添加新块...”(Add new block…) 插入具有唯一符号名的全新全局数据块，例如

“License_DB”。
• 在该块中创建数据类型为 STRING[17] 的 REG_KEY 参数。

图 4-14 数据块中的 REG_KEY

• 使用复制/粘贴将已传送的 17 位注册密钥复制到“起始值”(Start value) 列。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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• 在循环 OB 中，在“MB_RED_CLIENT”指令的参数 REG_KEY 中输入许可证数据块的名称和

字符串名称（例如 License_DB.REG_KEY）。

• 将修改后的块下载到 CPU。可以在运行期间输入注册密钥；不需要进行 STOP -> RUN 的
更改。

现在，该 CPU 已获得使用 "MB_RED_CLIENT 进行  Modbus/TCP 通信的授权，输出位 
LICENSED  为 TRUE。

授权缺失或不正确

如果输入的注册密钥错误或未输入任何内容，则 CPU 的  ERROR-LED 指示灯闪烁。此外，在 
S7-1200 和 S7-1500 中，许可证缺失时会在诊断缓冲区中循环输入。仅 R 站和 H 站显示区

域长度错误。

如果注册密钥缺失或不正确，仍将处理 Modbus/TCP 通信，但 STATUS_x 输出将始终显示 
W#16#0A90“无可用的有效许可证”(No valid license available)。输出位 LICENSED 为 FALSE。

警告

如果在 S7-1500 (R/H) 的控制器中 OB121 缺失，则 CPU 将设置为 STOP。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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输入参数 MB_MODE、MB_DATA_ADDR、MB_DATA_LEN 和 MB_DATA_PTR (S7-1200, S7-1500)

说明

参数 MB_MODE、MB_DATA_ADDR 和 MB_DATA_LEN 的组合定义了当前 Modbus 消息中所

使用的功能代码：

• MB_MODE 中包含有关是否进行读写操作的信息。

读取：MB_MODE = 0、101、102、103 和 104
写入：MB_MODE = 1、2、105、106、115 和 116（注意：MB_MODE = 2 时，Modbus 
功能 15 和 05 或 Modbus 功能 16 和 06 无区别。）

• MB_DATA_ADDR 中包含有关待读取/写入的目标信息，以及“MB_RED_CLIENT”指令用于

计算远程地址的地址信息。

• MB_DATA_LEN 包含待读取/写入的值的数量。

下表显示了“MB_RED_CLIENT”指令的输入参数 MB_MODE、MB_DATA_ADDR、
MB_DATA_LEN 与 Modbus 功能之间的关系。

MB_
MOD
E

MB_DATA_A
DDR

MB_D
ATA_L
EN

Mod
bus 
功能

功能和数据类型

0 1 到 9999 1 到 
2000

01  在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 2000 个输出位

0 10001 到 
19999

1 到 
2000

02 在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 2000 个输入位

0 • 40001 到 
49999

• 400001 
到 
465535

1 到 
125

03 • 在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 125 个保持性寄存器

• 在远程地址 0 到 65534 处，读取 1 到 125 个保持性寄存器

0 30001 到 
39999

1 到 
125

04 在远程地址 0 到 9998 处，读取 1 到 125 个输入字 

1 1 到 9999 1 05 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 个输出位

1 • 40001 到 
49999

• 400001 
到 
465535

1 06 • 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 个保持性寄存器

• 在远程地址 0 到 65534 处，写入 1 个保持性寄存器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5949



MB_
MOD
E

MB_DATA_A
DDR

MB_D
ATA_L
EN

Mod
bus 
功能

功能和数据类型

1 1 到 9999 2 到 
1968

15 在远程地址 0 到 9998 处，写入 2 到 1968 个输出位

1 • 40001 到 
49999 

• 400001 
到 
465535

2 到 
123

16 • 在远程地址 0 到 9998 处，写入 2 到 123 个保持性寄存器

• 在远程地址 0 到 65534 处，写入 2 到 123 个保持性寄存器

2 1 到 9999 1 到 
1968

15 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 到 1968 个输出位

2 • 40001 到 
49999

• 400001 
到 
465535

1 到 
123

16 • 在远程地址 0 到 9998 处，写入 1 到 123 个保持性寄存器

• 在远程地址 0 到 65534 处，写入 1 到 123 个保持性寄存器

11 执行该功能时，不会

评估 MB_DATA_ADDR 
和 MB_DATA_LEN 参
数。

11 读取服务器的状态字和事件计数器：

• 状态字反映了处理状态（0 - 未处理，0xFFFF - 正在处理）。

• Modbus 请求成功执行时，事件计数器将递增。如果执行 Modbus 功
能时出错，则服务器将发送消息，但不会递增事件计数器。

80 - 1 08 通过诊断代码 0x0000 检查服务器状态（返回循环测试 - 服务器发回请

求）：

• 每次调用 1 个 WORD
81 - 1 08 通过诊断代码 0x000A 复位服务器的事件计数器：

• 每次调用 1 个 WORD
101 0 到 65535 1 到 

2000
01 在远程地址 0 到 65535 处，读取 1 到 2000 个输出位

102 0 到 65535 1 到 
2000

02 在远程地址 0 到 65535 处，读取 1 到 2000 个输入位

103 0 到 65535 1 到 
125

03 在远程地址 0 到 65535 处，读取 1 到 125 个保持性寄存器

104 0 到 65535 1 到 
125

04 在远程地址 0 到 65535 处，读取 1 到 125 个输入字 

105 0 到 65535 1 05 在远程地址 0 到 65535 处，写入 1 个输出位

106 0 到 65535 1 06 在远程地址 0 到 65535 处，写入 1 个保持性寄存器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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MB_
MOD
E

MB_DATA_A
DDR

MB_D
ATA_L
EN

Mod
bus 
功能

功能和数据类型

115 0 到 65535 1 到 
1968

15 在远程地址 0 到 65535 处，写入 1 到 1968 个输出位

116 0 到 65535 1 到 
123

16 在远程地址 0 到 65535 处，写入 1 到 123 个保持性寄存器

3 到 
10、
12 到 
79、
82 到 
100、
107 
到 
114、
117 
到 
255

      预留

示例

变量 含义

MB_MODE = 1
MB_DATA_ADDR = 1
MB_DATA_LEN = 1

功能代码是 5 时，将从远程地址 0 开始写入 1 个输出位。

MB_MODE = 1
MB_DATA_ADDR = 1
MB_DATA_LEN = 2

功能代码是 15 时，将从远程地址 0 开始写入 2 个输出位。

MB_MODE = 104
MB_DATA_ADDR = 17834
MB_DATA_LEN = 125

功能代码是 4 时，将从远程地址 17.834 开始读取 125 个输入字。 

MB_DATA_PTR
MB_DATA_PTR 参数是一个指针，指向待从 Modbus 服务器接收的数据或待发送到 Modbus 
服务器的数据所在的数据缓冲区。作为数据缓冲区，可使用全局数据块或存储区域 (M)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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对于存储区域 (M) 中的缓冲区，可通过以下方式使用 ANY 格式的指针：“P#位地址” “数据类

型” “长度”（例如：P#M1000.0 WORD 500）。

MB_DATA_PTR 可引用不同的数据结构，具体取决于数据缓冲区所在的存储区域：

• 使用具有优化访问权限的全局数据块时，MB_DATA_PTR 可引用基本数据类型的变量或数

组。支持以下数据类型：

数据类型 长度（位）

Bool 1
Byte、SInt、USInt、Char 8
Word、Int、WChar、UInt 16
DWord、DInt、UDInt、Real 32
此时，可使用所有 Modbus 功能支持的所有数据类型。例如，MB_RED_CLIENT 可将接收

到的字节类型变量中的某个位写入一个特定地址内，而不改变该字节中的其它位。因此，

在执行位操作功能时，无需使用位数组。

• 如果使用位存储器地址区或具有标准访问的全局数据块作为存储区，则 MB_DATA_PTR 对
基本数据类型的使用无任何限制；此时，MB_DATA_PTR 还可引用诸如 PLC 数据类型 (UDT) 
和系统数据类型 (SDT) 等复杂数据类型。

说明

将位存储器地址区域用作数据缓冲区

如果将位存储器地址区域用作 MB_DATA_PTR 数据缓冲区，则需注意该变量的值。

S7-1500(R/H) CPU 为 16 KB；S7-1200 CPU 为 8 KB。

输出参数 STATUS_x、RED_ERR_S7、RED_ERR_DEV 和 TOT_COM_ERR (S7-1200, S7-1500)

参数 STATUS_x（常规状态信息）

错误消息将显示在 "MB_RED_CLIENT" 指令的状态输出中。

STATUS* 
(W#16#)

说明

0000 指令已执行，且无任何错误。

0001 连接已建立。

0003 连接已终止。

0A90 "MB_RED_CLIENT" 指令未授权。更多信息，请参见：授权 (页 5946)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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STATUS* 
(W#16#)

说明

0AFF 连接未组态且未使用。必须组态 0A 连接。

7000 未激活任何作业且未建立任何连接（REQ=0，DISCONNECT=1）。

7001 已触发连接建立操作。

7002 中间调用。正在建立连接。

7003 正在终止连接。

7004 连接已建立且处于受监视状态。未激活任何作业处理。

7005 正在发送数据。

7006 正在接收数据。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

参数 STATUS_x（协议错误）

STATUS* 
(W#16#)

说明

80C8 在指定时间段内，服务器无响应。检查与 Modbus 服务器的连接。仅当尝试了所组态的可重复

尝试次数后，才报告该错误。 
如果“MB_RED_CLIENT”指令在指定时间内没有收到 初传输事务 ID（请参见静态变量 
MB_TRANSACTION_ID）的应答，则输出该错误代码。

8380 接收到的 Modbus 帧格式错误或字节数过少。

8382 • 帧头中的 Modbus 帧长度与接收到的字节数不一致。

• 字节数目与实际传送的字节数不一致（仅功能 1 到 4）。 
• 收到的帧的起始地址与已经保存的起始地址不一致（功能 5、6、15、16）。

• 字数与实际传送的字数不一致（功能 15 和 16）。

8383 读/写数据错误或访问了 MB_DATA_PTR (页 5949) 地址外的区域。

8384 • 接收到无效的异常代码。

• 接收到的数据值与 初由客户端发送的不同（功能 5、6 和 8）。

• 接收到无效状态值（功能 11）
8385 • 诊断代码不支持。

• 接收到的子功能代码与 初由客户端发送的不同（功能 8）。

8386 接收到的功能代码与 初发送的代码不一致。

8387 服务器接收到的 Modbus TCP 帧协议 ID 不为“0”。
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STATUS* 
(W#16#)

说明

8388 Modbus 服务器发送的数据长度与所处理的不同。只有使用 Modbus 功能 5、6、15 或 16 时，

才会发生该错误。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

参数 STATUS_x（参数错误）

STATU
S* 
(W#16
#)

说明  

80B6 无效连接类型，仅支持 TCP 连接。  
80BB 参数 ActiveEstablished 的值无效。只允许对客户端建立主动连接 

(ActiveEstablished = TRUE)。
 

8188 参数 MB_MODE 的值无效。  
8189 参数 MB_DATA_ADDR 中的数据地址无效。  
818A 参数 MB_DATA_LEN 中的数据长度无效。  
818B 参数 MB_DATA_PTR 的指针无效。请检查 MB_DATA_ADDR (页 5949) 和 

MB_DATA_LEN 参数的值。

 

818C 参数 BLOCKED_PROC_TIMEOUT 或 RCV_TIMEOUT 超时（参见指令的静

态变量）。BLOCKED_PROC_TIMEOUT 和 RCV_TIMEOUT 必须介于 0.5 s 
和 55 s 之间。

 

8200 • 该端口当前正在处理另一个 Modbus 请求。

• MB_RED_CLIENT 具有相同连接参数的另一实例正在处理现有 Modbus 
请求。

 

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的

更多信息，请参见“另请参见”。

 

指令
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说明

内部使用的通信指令的错误代码

对于“MB_RED_CLIENT”指令，除了会发生表中列出的错误外，还会发生由该指令所使用的通

信指令（“TCON”、“TDISCON”、“TSEND”、“TRCV”、“T_DIAG”和“TRESET”）所引起的错误。

错误代码通过“MB_RED_CLIENT”指令的背景数据块来指定。相应指令的错误代码会显示在 
"Static" 部分中的 STATUS 下。

有关错误代码的含义，请参见相应通信指令文档。

说明

发送或接收数据时发生通信错误

如果发送或接收数据时发生通信错误（80C4 (Temporary communications error. The 
specified connection is temporarily down.)、80C5 (Remote partner closed connection 
actively.)、80A1 (The specified connection is disconnected or is not yet established.)），则

终止现有连接。

即，可查看连接终止时所有返回的 STATUS 值，以及连接中止时仅输出造成连接终止原因的 
STATUS 代码。

示例：如果接收数据时发生临时通信错误，则先输出 STATUS 7003 (ERROR=false)，然后再

输出 80C4 (ERROR=true)。

MB_RED_SERVER：作为 MODBUS TCP 服务器通过 PROFINET 通信 (S7-1200, S7-1500)

MB_RED_SERVER 说明 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用该指令可在 1200/1500 CPU 与支持 Modbus/TCP 协议的设备之间建立连接。

指令 "MB_RED_SERVER" 作为 Modbus/TCP 服务器通过 PROFINET 连接进行通信。

“"MB_RED_SERVER"”指令将处理 Modbus/TCP 客户端的连接请求、接收并处理 Modbus 请求

并发送响应。

在以下 CPU 中，可使用 "MB_RED_SERVER" 指令： 

  “MB_RED_SERVER”V1.0 “MB_RED_SERVER”V1.1
S7-1200 FW V4.2 及更高版本 FW V4.2 及更高版本 
S7-1500 FW V2.5 及更高版本 FW V2.5 及更高版本 

指令
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  “MB_RED_SERVER”V1.0 “MB_RED_SERVER”V1.1
S7-1500R -- FW V2.6 及更高版本

S7-1500H -- FW V2.6 及更高版本

使用该指令时，无需其它任何硬件模块。

注意

安全提示

请注意，网络的每个客户端都会被授予对过程映像输入和输出以及数据块或 Modbus 保持

性寄存器定义的位存储区的读写访问权。同时还提供有选项，用于限制 IP 地址访问，以防

未授权读写操作。但请注意，共享地址也可能会受到未授权访问。

多个服务器连接

CPU 可以用于：

• 处理多个服务器连接并

• 在同一个服务器端口同时接受多个来自不同的客户端的多个连接。 
连接的 大数目取决于所使用的 CPU，具体请参见相关 CPU 的技术规范。一个 CPU 的总连

接数（包括 Modbus/TCP 客户端和服务器的连接数）不能超过所支持的 大连接数。 
连接服务器时，请记住以下规则：

• 每个“"MB_RED_SERVER"”连接都必须使用唯一的背景数据块。

• 要连接到服务器端口的每个客户端都需要一个唯一的连接/连接 ID。
• 连接 ID 在整个 CPU 范围内必须唯一。

有关冗余设置的信息，请参见：运行和冗余 (页 5960)。

指令
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参数

下表列出了“MB_RED_SERVER”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REG_KEY 
(页 5973)

Input STRING[17] 授权注册码

必须在每个 CPU 上分别对 "MB_RED_SERVER" 指令进行授权。

DISCONNECT Input BOOL “MB_RED_SERVER”指令建立与一个伙伴模块的被动连接。服务器会对

连接描述中给出的指定或未指定 IP 地址的连接请求作出响应。  
接受一个连接请求后，可以使用该参数进行控制：

• 0：在无通信连接时建立被动连接。

• 1：终止连接初始化。如果设置了输入，则不会处理其它客户端请

求，并且启动终止连接。成功终止连接后，STATUS_x 参数将输出

值 0003。
MB_HOLD_RE
G (页 5975) 

InOut VARIANT 指向“MB_RED_SERVER”指令中 Modbus 保持性寄存器的指针

MB_HOLD_REG 引用的存储区必须大于两个字节。

保持性寄存器中包含 Modbus 客户端通过 Modbus 功能 3（读取）、6
（写入）、16（多次写入）和 23（在一个作业中读写）可访问的值。

LICENSED 
(页 5973)

Output BOOL • 0：指令未获授权

• 1：指令已获授权

IDENT_CODE 
(页 5973)

Output STRING[18] 授权标识。使用此字符串申请注册码 REG_KEY。

DR_NDR_0A Output BOOL “Data Read”或“New Data Ready”至连接 0A：
• 0：无新数据

• 1：Modbus 客户端读取或写入的新数据

ERROR_0A Output BOOL 如果在调用“MB_RED_SERVER”指令到连接 0A 的过程中出错，则将 
ERROR_0A 参数的输出设置为“1”。有关错误原因的详细信息，将由 
STATUS_0A 参数指定。 

STATUS_0A 
(页 5977) 

Output WORD 连接 0A 上指令的详细状态信息。

DR_NDR_1A Output BOOL “Data Read”或“New Data Ready”至连接 1A：
• 0：无新数据

• 1：Modbus 客户端读取或写入的新数据

ERROR_1A Output BOOL 如果在调用“MB_RED_SERVER”指令到连接 1A 的过程中出错，则将 
ERROR_1A 参数的输出设置为“1”。有关错误原因的详细信息，将由 
STATUS_1A 参数指定。 

指令
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参数 声明 数据类型 说明

STATUS_1A 
(页 5977) 

Output WORD 连接 1A 上指令的详细状态信息。

DR_NDR_0B Output BOOL “Data Read”或“New Data Ready”至连接 0B：
• 0：无新数据

• 1：Modbus 客户端读取或写入的新数据

ERROR_0B Output BOOL 如果在调用“MB_RED_SERVER”指令到连接 0B 的过程中出错，则将 
ERROR_0B 参数的输出设置为“1”。有关错误原因的详细信息，将由 
STATUS_0B 参数指定。 

STATUS_0B 
(页 5977) 

Output WORD 连接 0B 上指令的详细状态信息。

DR_NDR_1B Output BOOL “Data Read”或“New Data Ready”至连接 1B：
• 0：无新数据

• 1：Modbus 客户端读取或写入的新数据

ERROR_1B Output BOOL 如果在调用“MB_RED_SERVER”指令到连接 1B 的过程中出错，则将 
ERROR_1B 参数的输出设置为“1”。有关错误原因的详细信息，将由 
STATUS_1B 参数指定。 

STATUS_1B 
(页 5977) 

Output WORD 连接 1B 上指令的详细状态信息。

RED_ERR_S7 
(页 5960) 

Output BOOL • 0：SIMATIC 中无冗余错误

• 1：SIMATIC 中存在冗余错误

RED_ERR_DEV 
(页 5960) 

Output BOOL • 0：链接伙伴侧无冗余错误

• 1：链接伙伴侧存在冗余错误

TOT_COM_ER
R (页 5960) 

Output BOOL • 0：建立了至少一个组态连接

• 1：完全丢失通信，所有组态连接均终止

将 Modbus 地址映射到过程映像

“MB_RED_SERVER”指令允许到达的 Modbus 功能（1、2、4、5 和 15）直接读取和写入访问 
CPU 的过程映像输入和输出（使用数据类型 BOOL 和 WORD）。 
对于 S7-1200-CPU，输入和输出过程映像的地址空间为 1 KB；对于 S7-1500-CPU，为 32 KB。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5958 编程和操作手册, 11/2022



下表列出了上述 Modbus 功能的地址空间。

Modbus 功能

功能代码 功能 数据区 地址空间

01 读取：位 Output 0 到 65.535
02 读取：位 Input 0 到 65.535
04 读取：WORD Input 0 到 65.535
05 写入：位 Output 0 到 65.535
15 写入：位 Output 0 到 65.535

通过功能代码 3、6、16 和 23 将到达的 Modbus 请求写入 Modbus 保持性寄存器或从寄存

器中读取（可通过 MB_HOLD_REG 参数或 Data_Area_Array 指定保持性寄存器）。

Modbus 功能

下表列出了 "MB_RED_SERVER" 指令支持的所有 Modbus 功能。

功能代码 说明

01 读取输出位

02 读取输入位

03 读取保持性寄存器

04 读取输入字

05 写入输出位

06 写入保持性寄存器

08 诊断功能：

• 回送测试（子功能 0x0000）：“MB_RED_SERVER”指令接收数据字并按原样返回 Modbus 客
户端。

• 复位事件计数器（子功能 0x000A）：使用指令“"MB_RED_SERVER"”，可复位以下事件计数

器：“Success_Count”、“Xmt_Rcv_Count”、“Exception_Count”、“Server_Message_Count”
和“Request_Count”。

11 诊断功能：获取通信的事件计数器

“"MB_RED_SERVER"”指令使用一个通信的内部事件计数器，记录发送到 Modbus 服务器上成功

执行的读写请求数。

执行功能 8 或 11 时，事件计数器不会递增。这种情况同样适用于会导致通信错误的请求。例

如，发生协议错误（如，不支持所接收 Modbus 请求中的功能代码）。

15 写入多个输出位

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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功能代码 说明

16 写入保持性寄存器

23 通过请求写入和读取保持性寄存器

运行和冗余 (S7-1200, S7-1500)

说明

通信节点可设计为独立式或者冗余式。如果其中一个伙伴采用独立式设计，可将其称为单侧

冗余。如果两个伙伴均为冗余式设计，可将其称为双侧冗余。

客户端和服务器的端口号

Modbus 客户端使用的端口号从 2000 开始。通常通过端口号 502 对 Modbus 服务器进行寻

址。可以为多个连接组态端口 502（多端口），具体取决于 CPU。如果为本地端口 502 组
态至少两个连接，则在未指定连接的情况下，将发出请求的客户端随机分配给现有的服务器

连接。不会自动将想要连接到 "MB_RED_SERVER" 指令的第一个客户端分配给连接 0A。将客

户端请求分配给服务器连接后，在连接终止前，分配在交换帧期间保持不变。

单侧冗余

说明

必须为通信伙伴之间的每个连接组态一个连接。SIMATIC S7 的连接点称为 0 和 1；通信伙伴

的连接点称为 A 和 B。
R-CPU 或 H-CPU 1 是指连接点 0，R-CPU 或 H-CPU 2 为连接点 1。

组态

如果 S7 采用冗余设计，则为 S7 连接点 0 到链接伙伴的节点 A 创建一个连接，为为 S7 连接

点 1 到链接伙伴的节点 A 创建一个连接。 
• 从 S7 连接点 0 到伙伴/节点 A 的连接 => 连接 0A
• 从 S7 连接点 1 到伙伴/节点 A 的连接 => 连接 1A
下图显示的是连接名称。

指令
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图 4-15 Modbus/TCP：单侧冗余 S7

如果 S7 采用独立式设计且链接伙伴采用冗余设计，则为 S7 连接点 0 到链接伙伴的节点 A 创
建一个连接，为 S7 连接点 0 到链接伙伴的节点 B 创建一个连接。 
• 从 S7 连接点 0 到伙伴/节点 A 的连接 => 连接 0A
• 从 S7 连接点 0 到伙伴/节点 B 的连接 => 连接 0B
下图显示的是连接名称。

图 4-16 Modbus/TCP：单侧冗余伙伴

指令
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双侧冗余

说明

必须为通信伙伴之间的每个连接组态一个连接。SIMATIC S7 的连接点称为 0 和 1；通信伙伴

的连接点称为 A 和 B。
R-CPU 或 H-CPU 1 是指连接点 0，R-CPU 或 H-CPU 2 为连接点 1。

组态

采用双侧冗余时，从 S7 的连接点 0 和连接点 1 到链接伙伴的节点 A 和 B 需要分别创建两个

连接。 
• 从 S7 连接点 0 到伙伴/节点 A 的连接 => 连接 0A
• 从 S7 连接点 1 到伙伴/节点 A 的连接 => 连接 1A
• 从 S7 连接点 0 到伙伴/节点 B 的连接 => 连接 0B
• 从 S7 连接点 1 到伙伴/节点 B 的连接 => 连接 1B
下图显示的是连接名称。

图 4-17 Modbus/TCP：双侧冗余

帧处理

可以通过所有组态连接接收帧。客户端可以通过一个连接或通过所有连接发送帧。如果某个

连接上接收到帧，则状态在相应的输出 DR_NDR_x 或 ERROR_x 中显示。每个连接独立运行，

且对其它连接的显示没有影响。

指令
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冗余输出 RED_ERR_S7、RED_ERR_DEV 和 TOT_COM_ERR
说明

冗余位 RED_ERR_S7、RED_ERR_DEV 和 TOT_COM_ERR 会根据状态输出的状态置位。

在两侧均显示冗余设置的中断位

在一侧显示冗余设置的中断位

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数分配 (S7-1200, S7-1500)

说明

指令 "MB_RED_SERVER" V1.0 和 V1.1 可用于 S7-1200 以及 S7-1500。

S7-1200
通过 CPU 或 CM/CP 的本地接口建立连接。使用 TCON_IP_V4 结构组态并建立连接。

S7-1500
通过 CPU 或 CM/CP 的本地接口建立连接。可以通过 TCON_IP_V4 结构和 TCON_Configured 
结构组态连接。

指令 "MB_RED_SERVER" V1.1 可用于 S7-1500R 和 S7-1500H。

S7-1500R 和 S7-1500H
通过 CPU 或 CM/CP 的本地接口建立连接。使用 TCON_IP_V4 结构组态并建立连接。

"MB_RED_SERVER" 的组态 
通过指令“MB_RED_SERVER”的组态对话框进行以下设置：

• 连接 0A、1A、0B 和 1B 的连接参数（冗余组态请参见 运行和冗余 (页 5960)）
• 内部参数（可选）

可以使用指令，或通过工艺对象打开组态对话框。

说明

使用组态对话框

仅当通过单背景数据块调用组态对话框时，才能使用该对话框。如果存在多实例，必须手动

设置参数。

指令
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连接参数

图 4-18 Modbus/TCP：已组态的服务器连接

图 4-19 Modbus/TCP：已组态的服务器连接

变量 起始值 说明

组态连接

Interface ID 64 所用 PN 接口的硬件标识符

Connection ID 16#000
0

所用连接的连接 ID。这些连接 ID 在整个 CPU 范围内必须唯一。

Local port 502 服务器块的本地端口号。Modbus/TCP 服务器的默认端口为 
502。

指令
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变量 起始值 说明

Remote IP 0.0.0.0 客户端的远程 IP 地址。默认情况下不为客户端输入 IP 地址。

Remote port 0 客户端的远程端口号。默认情况下不为客户端输入端口号。

组态连接

Interface ID 64 所用 PN 接口的硬件标识符

Connection ID 16#000
0

所用连接的连接 ID。在网络视图中对这些连接进行组态。

内部参数（可选）

变量 数据类

型

起始值 说明

HR_Start_Offset WORD 0 指定 Modbus 保持性寄存器的起始地址。

QB_Start UINT 0 可写入输出的寻址范围的起始地址（0 到 65535 个字

节）

QB_Count UINT 0 Modbus 主站可写入的输出字节数

示例：

QB_Start=0 和 QB_Count=10：可写入输出字节 0 到 
9。
QB_Count=0：不写入任何输出字节。
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变量 数据类

型

起始值 说明

QB_Read_Start UINT 0 可读取输出的允许寻址范围的起始地址（0 到 65535 
个字节）

QB_Read_Count UINT 0 Modbus 主站可读取的输出字节数。

示例：

QB_Read_Start=0 和 QB_Read_Count=10：可读取

输出字节 0 到 9。
QB_Read_Count=0：不读取任何输出字节。

IB_Read_Start UINT 0 可读取输入的允许寻址范围的起始地址（0 到 65535 
个字节）

IB_Read_Count UINT 0 Modbus 主站可读取的输入字节数。

示例：

IB_Read_Start=0 和 IB_Read_Count=10：可读取输

入字节 0 到 9。
IB_Read_Count=0：不读取任何输入字节。

Data_Area_Arra
y

ARRAY [1..8]  

     data_type UINT 0 数据类型：0 到 4
     db UINT 0 数据块编号

     start UINT 0 数据块中的第一个 Modbus 地址

     length UINT 0 数据块中 Modbus 值的数量

通过静态变量 HR_Start_Offset 进行寻址

Modbus 保持性寄存器的起始地址为 0。
示例：保持性寄存器的起始地址为 MW100，长度为 100 WORD。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 5967



图 4-20 Modbus/TCP：HR_Start_Offset = 0

可通过定义 HR_Start_Offset 变量，将 Modbus 保持性寄存器的起始地址设置为不为 0。 
示例：参数 HR_Start_Offset 中的偏移值 20 表示保持性寄存器的起始地址从 0 变为 20。在

低于 20 或高于 119 的地址对保持性寄存器进行寻址时，将导致错误发生。

图 4-21 Modbus/TCP：HR_Start_Offset = 20

指令
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Data_Area_Array [1..8]
说明

SIMATIC S7 存储器中有八个可以用于映射 MODBUS 地址的数据区。如果定义了第一个数据区，

则不对 MB_HOLD_REG 参数进行评估。而是根据作业类型，将 Modbus 寄存器和位写入数

据块或从数据块中读取。可以在随后的程序执行中进一步处理这些值。

任何作业都只能从一个数据块读取数据或向一个数据块写入数据。访问寄存器或位于多个数

据块中的位值时，即使编号连续无间隔，也将分为两个作业。组态时请务必注意。一个数据

块中可以映射的 Modbus 区（寄存器或位值）数目比一个帧可以处理的数目多。

data_type
data_type 参数指定该数据块中映射的 MODBUS 数据类型。如果在 data_type 中输入值 0，
则不使用相应的数据区域。如果要使用多个 Data_Area，则必须依次对其进行定义。将不会

处理 data_type = 0 之后的任何条目。 

标识符 数据类型 说明

0 未使用区域  
1 输出位（线圈） 位

2 输入位（输入） 位

3 保持性寄存器 字

4 输入字（输入寄存器） 字

指令
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db
db 参数指定映射 MODBUS 寄存器或下面定义的位值的数据块。数据块编号 0 为系统保留，

不允许使用。

start, length
start 指定数据块的数据字 0 中映射的第一个 Modbus 地址。length 参数定义了映射到数据

块的 MODBUS 地址的数量和长度。定义的数据区不得重叠。length 参数不得等于 0。

示例：使用 Data_Area_Array 映射地址。

数据区 1 data_type 3：保持性寄存器

db 11
起始 0
长度 500

数据区 2 data_type 3：保持性寄存器

db 12
起始 720
长度 181

数据区 3 data_type 4：输入字

db 13
起始 720
长度 281

数据区 4 data_type 1：输出位

db 14
起始 640
长度 611

数据区 5 data_type 2：输入位

db 15
起始 1700
长度 601

数据区 6 data_type 1：输出位

db 16
起始 1700
长度 601

指令
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数据区 7 data_type 未使用

db 0
起始 0
长度 0

数据区 8 data_type 未使用

db 0
起始 0
长度 0

指令
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许可 (S7-1200, S7-1500)
必须在每个 CPU 上分别对 "MB_RED_SERVER" 指令进行授权，并且该指令需要付费。授权分

为两个步骤： 
• 读出 IDENT_CODE 并 
• 输入注册密钥 REG_KEY。

说明

S7-1500R 和 S7-1500H
对于 S7-R/H 站，仅 CPU1 需要获得许可。因此，CPU1 在获得许可后无法更换。

说明

传送许可证/PLCSIM
不能在 CPU 之间传送许可证。

不能使用 PLCSIM 对指令进行授权。

步骤

读出 IDENT_CODE
按以下步骤读出 IDENT_CODE：
1. 根据循环 OB 中的要求为 "MB_RED_SERVER" 指令分配参数。将程序下载到 CPU 并设置为 RUN。
2. 打开 Modbus 指令的背景数据块，然后单击“全部监视”(Monitor all) 按钮。

3. IDENT_CODE 输出将显示一个 18 位的字符串。
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4. 使用复制/粘帖功能，从数据块中复制该字符串，并粘贴到产品订购后以电子邮件形式发送来
的表单中，该表单也包含在 CD 光盘中。  

5. 使用服务请求将表格发送至客户支持 (https://support.industry.siemens.com/my/ww/en/
requests/#createRequest)。随后将收到 CPU 的注册密钥。

输入注册密钥 REG_KEY。
必须在每个 "MB_RED_SERVER" 指令中指定注册密钥 REG_KEY。应将 REG_KEY 保存在全局数

据块中，所有 "MB_RED_SERVER" 指令均可通过该数据块接收所需的注册密钥。

请按如下步骤输入注册密钥 REG_KEY： 
• 通过“添加新块...”(Add new block…) 插入具有唯一符号名的全新全局数据块，例如

“License_DB”。
• 在该块中创建数据类型为 STRING[17] 的 REG_KEY 参数。

图 4-22 数据块中的 REG_KEY

• 使用复制/粘贴将已传送的 17 位注册密钥复制到“起始值”(Start value) 列。

• 在循环 OB 中，在“"MB_RED_SERVER"”指令的参数 REG_KEY 中输入许可证数据块的名称

和字符串名称（例如 License_DB.REG_KEY）。

• 将修改后的块下载到 CPU。可以在运行期间输入注册密钥；不需要进行 STOP -> RUN 的
更改。

现在，该 CPU 已获得使用 "MB_RED_SERVER" 进行  Modbus/TCP 通信的授权，输出位 
LICENSED  为 TRUE。

授权缺失或不正确

如果输入的注册密钥错误或未输入任何内容，则 CPU 的  ERROR-LED 指示灯闪烁。此外，在 
S7-1200 和 S7-1500 中，许可证缺失时会在诊断缓冲区中循环输入。仅 R 站和 H 站显示区

域长度错误。

指令
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如果注册密钥缺失或不正确，仍将处理 Modbus/TCP 通信，但 STATUS_x 输出将始终显示 
W#16#0A90“无可用的有效许可证”(No valid license available)。输出位 LICENSED 为 FALSE。

警告

如果在 S7-1500 (R/H) 的控制器中 OB121 缺失，则 CPU 将设置为 STOP。

MB_HOLD_REG 输入参数 (S7-1200, S7-1500)

说明

MB_HOLD_REG 参数是一个指向数据缓冲区的指针，该缓冲区用于存储 Modbus 客户端对其

具有读写访问权限的数据。可使用全局数据块 (D) 或位存储器 (M) 作为存储区。

• 数据块 (D) 中地址的 大数量取决于 CPU 的 大数据块大小。 
• 位存储器 (M) 中地址的 大数量取决于 CPU 的 大位存储区。

下图说明了针对 Modbus 功能 3（读取多个  WORD）、6（写入一个 WORD）、16（写入多

个  WORD）和 23（读写多个 WORD）将 Modbus 地址映射到保持性寄存器的情况。

指令
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MB_HOLD_REG：偏移量为 0 的数据块

MB_HOLD_REG：偏移量为 60 的数据块

Data_Area_Array [1..8]
要使用可选参数 Data_Area_Array [1..8]，请参见参数分配 (页 5964)。
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输出参数 ERROR_x、STATUS_x、RED_ERR_S7、RED_ERR_DEV 和 TOT_COM_ERR (S7-1200, S7-1500)

参数 STATUS_x（常规状态信息）

错误消息将显示在 "MB_RED_SERVER" 指令的状态输出中。

STATUS* 
(W#16#)

说明

0000 指令已执行，且无任何错误。

0001 连接已建立。

0003 连接已终止。

0A90 "MB_RED_SERVER" 指令未授权。更多信息，请参见：授权 (页 5973)。
0AFF 连接未组态且未使用。必须组态 0A 连接。

7000 未激活任何调用且未建立任何连接 (REQ=0, DISCONNECT=1)。
7001 首次调用。已触发连接建立操作。

7002 中间调用。正在建立连接。

7003 正在终止连接。

7005 正在发送数据。

7006 正在接收数据。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

参数 STATUS_x（协议错误）

STATUS* 
(W#16#)

来自

“MB_RED_SERVER”
的错误消息中的错误

代码 (B#16#)

说明

8380 - 接收到的 Modbus 帧格式错误或字节数过少。

8381 01 功能代码不受支持。

8382 03 数据长度错误：

• 接收到的 Modbus 帧长度无效

• Modbus 帧头中输入的帧长度与实际接收到的字节数不一致。

• Modbus 帧头中输入的字节数与实际接收到的字节数不一致（功能 15 
和 16）。

指令
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STATUS* 
(W#16#)

来自

“MB_RED_SERVER”
的错误消息中的错误

代码 (B#16#)

说明

8383 02 数据地址错误或访问了保持性寄存器（MB_HOLD_REG (页 5975) 参数）

地址以外的区域。

8384 03 数据值错误（功能 05）。

8385 03 诊断代码不受支持（仅限功能 08）。

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

参数 STATUS_x（参数错误）

STATUS* 
(W#16#)

说明

80BB 参数 ActiveEstablished 的值无效 
只允许对服务器建立被动连接 (active_established = FALSE)。

8187 参数 MB_HOLD_REG 的指针无效。数据区过小。

8389 数据区域定义无效：

• data_type 值无效

• 数据块编号无效或不存在：

– db 值无效

– 数据块编号不存在

– 数据块编号已由另一个数据区域使用

– 具有优化访问权限的数据块

– 数据块不在工作存储器中

• length 值无效

• 属于同一 MODBUS 数据类型的 MODBUS 地址范围重叠

* 在程序编辑器中，状态代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

指令
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说明

内部使用的通信指令的错误代码

对于“MB_RED_SERVER"”指令，除了会发生表中列出的错误外，还会发生由该指令所使用的

通信指令（“TCON”、“TDISCON”、“TSEND”、“TRCV”、“T_DIAG”和“T_RESET”）所引起的错误。

错误代码通过“MB_RED_SERVER”指令的背景数据块来指定。相应指令的错误代码会显示在各

个实例 "Static" 部分中的 STATUS 下。

有关错误代码的含义，请参见相应通信指令文档。

说明

发送或接收数据时发生通信错误

如果发送或接收数据时发生通信错误（80C4（临时通信错误。指定的连接临时终止。）、

80C5（远程伙伴主动终止连接。）、80A1（指定的连接中断或尚未建立。）），现有连接

会终止。

即，可查看连接终止时所有返回的 STATUS 值，以及连接中止时仅输出造成连接终止原因的 
STATUS 代码。

示例：如果接收数据时发生临时通信错误，则先输出 STATUS 7003 (ERROR=false)，然后再

输出 80C4 (ERROR=true)。

4.1.6.6 TeleService (S7-1200)

TM_MAIL：发送电子邮件 (S7-1200)

TM_MAIL 说明 (S7-1200)

说明       
“TM_MAIL”指令异步执行，即，可通过多次调用执行这一指令。调用“TM_MAIL”指令时必须

指定实例。不得在实例中设置属性“可保持”。该属性确保在 CPU 从 STOP 切换到 RUN 时
初始化该实例，并确保以后可触发新的电子邮件发送作业。

参数 REQ 出现“0”至“1”的上升沿时，将启动电子邮件的发送任务。作业状态由输出参数

“BUSY”、“DONE”、“ERROR”、“STATUS”和“SFC_STATUS”指示。在这种情况下，“SFC_STATUS”
对应于被调用通信块的“STATUS”输出参数。 
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如果输出参数 BUSY 的状态由“1”变为“0”，则输出参数 DONE、ERROR、STATUS 和 
SFC_STATUS 均仅显示一个周期。下表列出了 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系。使用该表，

可以确定指令“TM_MAIL”的当前状态，以及电子邮件发送完成的时间。

DONE BUSY ERROR 说明

0 1 0 作业正在处理。

1 0 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。错误原因可以在参数 STATUS 和 SFC_STATUS 中找

到。

0 0 0 没有为“TM_MAIL”指令分配（新）作业。

“TM_MAIL”处于激活状态期间，如果 CPU 转变为 STOP 模式，则至邮件服务器的通信连接将

会终止。如果工业以太网总线发生通信故障，则与邮件服务器的通信连接也会丢失。此时，

电子邮件的传输将中断，将不会到达接收方。

注意

更改用户程序

仅在下列情况下，可以更改直接影响“TM_MAIL”调用的用户程序部分：

• CPU 处于“STOP”模式时，或者

• 未发送任何邮件（REQ = 0 且 BUSY = 0）。

这具体是指删除和替换含有“TM_MAIL”调用或者“TM_MAIL”实例调用的程序块。

如果忽略这一限制，可能导致占用连接资源。通过工业以太网的 TPC/IP 通信功能，自动化

系统可能改变为某种不确定的状态。

传送更改之后，需要对 CPU 执行一次暖启动或冷启动。

数据一致性

每次触发电子邮件的发送过程时，都将从“TM_MAIL”指令重新获取该指令的输入参数 
ADDR_MAIL_SERVER。如果在操作期间进行了更改，则“新”值仅在电子邮件再次触发时才

会生效。 
比较而言，WATCH_DOG_TIME、TO_S、CC、FROM、SUBJECT、TEXT、ATTACHMENT 以及 
USERNAME 和 PASSWORD（如果适用）参数在指令“TM_MAIL”运行时从该指令中获取，也就

是说，这些参数仅能在作业完成之后（BUSY = 0）进行修改

设置 TS Adapter IE 的参数

在 TS Adapter IE 上，需要指定呼出拨号的参数，使 TS Adapter IE 可以建立与服务提供商拨

号服务器的连接。 
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如果将连接建立设置为“按需”，则在需要发送电子邮件时才会建立连接。 
对于模拟调制解调器连接，连接建立可能需要较长的时间（约 1 分钟）。指定参数 
WATCH_DOG_TIME 时，必须为连接建立预留足够的时间。

参数

下表列出了“TM_MAIL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

控制参数 REQUEST：上升沿时激活电子邮件的

发送任务。

ID Input CONN_OU
C (Word)

D、L 或常量 指向要建立的连接的引用。请参见 TCON 
(页 5236)、TDISCON (页 5248)、TSEND 
(页 5254) 和 TRCV (页 5259) 指令的参数 ID。必

须在此输入未在用户程序中用于该指令的任何其

它实例的编号。

TO_S 
(页 5984) 

Input STRING D 收件人地址输入参数：

大长度为 240 个字符的 STRING（请参见示例

调用）。

CC (页 5984) Input STRING D CC 收件人地址输入参数（可选）： 大长度为 
240 个字符的 STRING（请参见示例调用）。

如果在此分配空字符串，电子邮件不会发送到 
CC 收件人。

SUBJECT Input STRING D 电子邮件主题输入参数：

大长度为 240 个字符的 STRING。
TEXT Input STRING D 电子邮件文本输入参数（可选）：

指向数据字符串（ 大长度为 240 个字符）的

引用。

如果在该参数中分配空字符串，将发送无文本的

电子邮件。

ATTACHMENT Input VARIANT I、Q、M、D、L 电子邮件附件输入参数（可选）：指向字节/字/
双字字段（ 大长度为 65534 个字节）的引

用。指定的附件必须为 BIN 文件格式。

如果未分配任何值，将发送无附件的电子邮件。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L • DONE = 0：作业未启动，或者仍在执行之

中。

• DONE = 1：作业已执行，且无任何错误。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：电子邮件的发送尚未完成。

• BUSY = 0：“TM_MAIL”处理已终止

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1：执行过程中发生错误。有关该类型

错误的详细信息，请参见 STATUS 和 
SFC_STATUS。

STATUS 
(页 5984) 

Output WORD I、Q、M、D、L 输出/状态参数 STATUS：
指令“TM_MAIL”的返回值或者错误信息。

ADDR_MAIL_S
ERVER

Static* DWORD I、Q、M、D、L 邮件服务器的 IP 地址输入参数：以十六进制格

式指定一个数据字，例如：IP 地址 = 
192.168.0.200。
ADDR_MAIL_SERVER = DW#16#C0A800C8，
其中：

• 192 = 16#C0，
• 168 =16#A8
• 0 = 16#00 和
• 200 = 16#C8。

WATCH_DOG_
TIME

Static* TIME I、Q、M、D、L 大持续时间输入参数：

指令“TM_MAIL”应该在 WATCH_DOG_TIME 所定

义的持续时间之内建立连接。若超过了该持续时

间，则该块会因错误而退出。由于连接终止也需

要一定的时间，因此，在该块退出并输出错误信

息之前，其时间有可能超出 
WATCH_DOG_TIME。开始时，应该将持续时间

设置为 2 分钟。对于 ISDN 拨号连接，可以选用

更短的持续时间。

USERNAME Static* STRING D 用户名输入参数：

大长度为 180 个字符的 STRING。对于授权，

用户名是必须的。

PASSWORD Static* STRING D 密码输入参数：

大长度为 180 个字符的 STRING。授权密码必

不可少。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

FROM 
(页 5984) 

Static* STRING D 发件人地址输入参数：

大长度为 240 个字符的 STRING（请参见示例

调用）。

SFC_STATUS 
(页 5984) 

Static* WORD I、Q、M、D、L 输出/状态参数“SFC_STATUS”：
被调用通信块的错误信息。

* 每次调用指令“TM_MAIL”时不会修改该参数的值。值位于实例的静态参数中，并且仅在第一次调用该指令时

写入一次。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

可选参数

仅当可选参数 CC、TEXT 和 ATTACHMENT 包含长度大于 0 的字符串，才会通过电子邮件发

送相应的参数。

说明

参数 ATTACHMENT
指定的附件必须为 BIN 文件格式。可通过以下几种方式传送文本： 
• 在 Windows 中，将 BIN 文件格式与一个文本编辑器关联在一起。

• 可通过 Windows 功能“发送至”(Send to) 或“打开方式”(Open with)，进行关联。

SMTP 授权

此处，授权指身份确认程序，例如，通过密码查询。 
“TM_MAIL”指令支持大部分邮件服务器请求的 SMTP 授权程序 AUTH-LOGIN。有关邮件服务

器授权程序的信息，请参见邮件服务器的使用手册或者 Internet 服务提供商的网站。 
要使用授权程序 AUTH-LOGIN，需要为“TM_MAIL”指令提供登录邮件服务器所需的用户名。

该用户名相当于在邮件服务器上建立邮箱帐号时所用的用户名。可以在 USERNAME 参数中为

“TM_MAIL”指令提供该用户名。 
若要登录，指令“TM_MAIL”还需要相关密码。该密码相当于建立邮箱帐号时指定的密码。可

以在参数 PASSWORD 中为指令“TM_MAIL”指定。 
用户名和密码将以未加密形式分别传输到邮件服务器（BASE64 编码）。

如果数据块内没有指定用户名，则不使用 AUTH-LOGIN 授权程序。此时，电子邮箱将以无授

权方式发送。
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示例

有关应用示例的详细信息，敬请访问西门子工业在线支持网站中的以下 FAQ ID：67262019 
(https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/67262019)。

参数 TO_S、CC 和 FROM (S7-1200)

说明

例如，参数 TO_S、CC 和 FROM 是具有以下内容的字符串：

• TO: <wenna@mydomain.com>, <ruby@mydomain.com>,
• CC: <admin@mydomain.com>, <judy@mydomain.com>,
• FROM: <admin@mydomain.com>
输入这些参数时请注意下列规则：

• 必须输入“TO:”、“CC:”和“FROM:”字符。

• 必须在各地址前输入空格和开尖括号“<”。
• 必须在各地址后输入闭尖括号“>”。
• 在 TO 和 CC 中，必须在各地址后输入逗号。

• 在 FROM 中只能输入一个电子邮件，并且该地址的末尾不能有逗号。

考虑到运行时间和存储空间的开销，对于参数 TO_S、CC 和 FROM，“TM_MAIL”指令不执行

任何语法检查。

STATUS 和 SFB_STATUS 参数 (S7-1200)

说明

指令“TM_MAIL”的返回值分类如下：

• W#16#0000：“TM_MAIL”已成功完成

• W#16#7xxx：“TM_MAIL”的状态

• W#16#8xxx：内部调用通信块时报告一个错误，或邮件服务器报告一个错误。
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下表列出了“TM_MAIL”的返回值（不含内部调用的通信块的错误代码）。

返回值

STATUS*
（W#16#...）
：

返回值

SFB_STATUS
（W#16#...）
：

说明 备注

0000 - “TM_MAIL”已成功执行完毕。 成功完成“TM_MAIL”并不表示已发

送的电子邮件一定能够到达目的地

（见下文 - 注意事项 1）
7001   “TM_MAIL”激活 (BUSY = 1)。 初始调用；作业已启动

7002 7002 “TM_MAIL”激活 (BUSY = 1)。 中间调用；作业已激活

8xxx xxxx “TM_MAIL”的处理已完成，且存在一个

内部调用通信指令的错误代码。

有关评估参数 SFB_STATUS 的详细

信息，请参见通信指令参数 
STATUS 的说明。

8010 xxxx 连接建立期间出错。 有关评估参数 SFB_STATUS 的更多

信息，请参见“TCON (页 5236)”指
令参数 STATUS 的说明。

8011 xxxx 发送数据时出错。 有关评估参数 SFB_STATUS 的更多

信息，请参见指令“TSEND 
(页 5254)”中参数 STATUS 的说明。

8012 xxxx 接收数据时出错。 有关评估参数 SFB_STATUS 的更多

信息，请参见指令“TRCV 
(页 5259)”中参数 STATUS 的说明。

8013 xxxx 连接建立期间出错。 有关评估参数 SFB_STATUS 的更多

信息，请参见指令“TCON 
(页 5236)”和“TDISCON 
(页 5248)”中参数 STATUS 的说明。

8014 - 无法建立连接。 可能输入了错误的邮件服务器 IP 地
址（ADDR_MAIL_SERVER）或者持

续时间太短

（WATCH_DOG_TIME）而无法建立

连接。也有可能是因为 CPU 没有网

络连接，或者 CPU 组态不正确。

8016 - 复制附件错误 -
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返回值

STATUS*
（W#16#...）
：

返回值

SFB_STATUS
（W#16#...）
：

说明 备注

82xx, 84xx, 或 
85xx

- 邮件服务器产生的错误消息及 后三位

数字与 SMTP 协议的错误编号相对应。

以下列给出了可能出现的几个错误代

码：

请参见注意事项 2。

8450 - 活动未执行：邮箱不可用/不可达。 请稍后重试。

8451 - 活动已终止：本地处理出错 请稍后重试。

8500 - 语法错误：未知错误。命令串过长也可

能导致该错误。电子邮件服务器不支持 
LOGIN 授权程序时，也会出现此类错误。

检查“TM_MAIL”的参数。尝试发送

一份无授权的电子邮件。为此，可

以将参数 USERNAME 的内容代替

为空串。

8501 - 语法错误：参数不正确 可能在 TO_S 或 CC 中输入了错误的

地址。

8502 - 命令无法识别或者不能执行。 检查您的输入项，尤其是参数 
FROM。该参数有可能不完整，或

者忘记输入“@”或者“.”。
8535 - SMTP 授权不完整。 输入的用户名或者密码可能不正确。

8550 - 邮件服务器不可达，可能您没有访问权

限。

输入的用户名或者密码可能不正

确，或者，邮件服务器不支持您的 
LOGIN。另一个错误原因可能是 
TO_S 或者 CC 中“@”符号之后的域

名不正确。

8552 - 活动已终止：超过了所分配的存储容量 请稍后重试。

8554 - 发送失败。 请稍后重试。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的信息，请参见“另请参见”。

说明

状态错误

1. 收件人地址输入错误并不会导致指令“TM_MAIL”生成状态错误。这种情况下，不能保证电子
邮件能发送至其它收件人，即使这些收件人地址正确无误。

2. 关于 SMTP 错误代码和 SMTP 协议中其它错误代码的更多详细信息，请参见 Internet 或者邮
件服务器的错误信息文档。还可通过邮件服务器查看背景数据块的 BUFFER1 参数中的 新消
息。如果查看“数据”下的内容，则可以找到指令“TM_MAIL”在 近发出的相关数据。
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参见

转换程序状态的显示格式 (页 10064)

4.1.7 选件包 (S7-1200, S7-1500)

4.1.7.1 SIMATIC Ident (S7-1200, S7-1500)

SIMATIC Ident (S7-1200, S7-1500)

Ident 手册 (S7-1200, S7-1500)
有关 Ident 配置文件的详细信息，请参见“西门子工业在线支持 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/14971/man)”页面上的《Ident 配置文件和 
Ident 块，Ident 系统的标准功能》手册。

对 Ident 块进行编程 (S7-1200, S7-1500)

组态/编程 (S7-1200, S7-1500)
可以选择是否在进行 Ident 块/Ident 配置文件的参数分配时使用工艺对象“TO_Ident”。如果

不使用此工艺对象进行参数分配，则需要数据类型“IID_HW_CONNECT”。请注意，该数据类

型仅包含在版本 < V5.0 的库中。SIMATIC S7-300/400 控制器与该工艺对象不兼容。

开始分配块参数前，需要先创建 PLC 数据类型“IID_HW_CONNECT”的变量。将使用

“IID_HW_CONNECT”PLC 数据类型对 Ident 系统或 Ident 系统通道进行寻址。

对 Ident 设备进行寻址

使用所有指令/块时，都需要使用“IID_HW_CONNECT”数据类型对阅读器进行寻址。通过 Ident 
块设置 Ident 配置文件的命令参数。Ident 配置文件和“AdvancedCMD”块也需要使用

“IID_CMD_STRUCT”数据类型进行各个命令的参数分配。用户需要按以下各部分所述为这些

数据类型链入和分配参数，具体取决于是使用 Ident 配置文件还是 Ident 块。 
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组态“IID_HW_CONNECT”数据类型的变量

请按以下步骤为通道设置数据类型为“IID_HW_CONNECT”的变量参数：

1. 在数据块或函数块的静态区域中创建一个新变量。

图 4-23 创建数据块

2. 指定 Ident 设备或通道的地址数据。

– HW_ID：模块的硬件标识符（仅限 S7-1200 和 S7-1500）
– CM_CHANNEL：模块中的通道

– LADDR：模块的 I/O 地址

可以在设备组态的通信模块/阅读器属性中读出“HW_ID”和“LADDR”参数的值。将已经读出的参
数值输入相应参数的“起始值”(Start value) 列中。在下文介绍如何读出参数值。

请按以下步骤读出通道的“HW_ID”和“LADDR”参数值：

1. 打开网络视图并双击通信模块。
响应：TIA 切换到设备视图，CM 的属性窗口随即打开。

2. 在“设备概览”(Device overview) 选项卡中，选择相应的模块。
选项卡中显示的 I/O 地址对应于“LADDR”。
请注意，输入和输出地址的值必须相同。

3. 在“属性 > 系统常量”(Properties > System constants) 选项卡中，可找到对应于“HW_ID”的硬
件标识符。

图 4-24 “硬件标识符”(Hardware identifier) 参数

4. 将“LADDR”和“HW_ID”的值传送至阅读器的 PLC 数据类型“IID_HW_CONNECT”，以设置其参数。

指令
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说明

设置用户模式

在通信模块/阅读器的属性中，确保将值“RFID 标准配置文件”(RFID standard profile) 分配至

“用户模式”(User mode) 参数，并选择适当的 MOBY 模式。

对于所有其它通信模块/阅读器，都可以直接在模块的属性中看到这两个参数。

现已为通道创建了“IID_HW_CONNECT”数据类型。对其它阅读器/通道重复这些步骤。如果想

要使用不同的阅读器/CM 通道，请使用“CM_CHANNEL”参数进行设置。“HW_ID”和“LADDR”参
数对所有通道/阅读器/天线都保持相同。使用 RF166C 或 RF18xC/RF18xCI 通信模块时，每个

阅读器都分配至单独的模块，且具有独立的“HW_ID”和“LADDR”。请注意，通道的值应始终为

“1”。
此时，项目中包含全部所需的函数块和数据类型，可以开始编程。也已创建和寻址

“IID_HW_CONNECT”数据类型。现在可以对这些块进行编程。

说明

组态“IID_CMD_STRUCT”
如果使用 Ident 配置文件或“AdvancedCmd”块，还需要使用数据类型“IID_CMD_STRUCT”（数

组 [1...n]）在已创建的数据块中创建其它元素。

创建块

在与阅读器交换数据（例如，读取/写入数据）之前，必须将相关的 Ident 设备复位一次。使

用 Ident 块时，可以通过复位块（例如“复位阅读器”）执行复位。使用 Ident 配置文件时，

必须执行经过适当组态的“WRITE-CONFIG”命令。

要求

“IID_HW_CONNECT”数据类型已分配参数。

请按以下步骤链接块和设置调用参数：

1. 双击“项目树 > 程序块”(Project tree > Program blocks) 选项卡，打开已创建的程序块。

2. 将所需的块从指令寄存器拖放至程序块。

3. 在“HW_CONNECT”输入参数中输入之前创建的变量。

指令
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将调用相应块并将其连接到相关通道。

说明

使用多个通道/读取点

使用多个通道/读取点时，对于每个通道，都必须确保块是通过单独的背景数据块调用的。

说明

使用 Ident 配置文件或“AdvancedCmd”块
如果使用 Ident 配置文件或“AdvancedCmd”块，还需要将“CMDREF”输入参数与

“IID_CMD_STRUCT”（数组 [1...n]）数据类型的变量相连。

基本块 (S7-1200, S7-1500)

Read (S7-1200, S7-1500)

描述

“Read”块将读取转发器中的用户数据，并输入到“IDENT_DATA”缓冲区中。该数据的物理地址

和长度则通过“ADDR_TAG”和“LEN_DATA”参数进行传送。使用 RF61xR/RF68xR 阅读器时，该

块将读取存储器组 3（USER 区域）中的数据。使用可选参数“EPCID_UID”和“LEN_ID”参数，可

对特定的转发器进行特殊访问。

指令
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参数

下表所示为“Read”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

ADDR_TAG Input DWORD DW#16#0 启动读取的转发器所在的物

理地址。有关寻址的更多信

息，请参见“Ident 配置文件

和 Ident 块，Ident 系统手册

的标准功能的发送应答器寻

址 (https://
support.industry.siemens.c
om/cs/ww/zh/ps/14971/
man)”部分。

对于 MV：读取代码的长度

位于从地址“0”开始的 2 个字

节中。读取代码本身则从地

址“2”开始。 1)

LEN_DATA Input WORD W#16#0 待读取数据的长度

LEN_ID Input BYTE B#16#0 EPC-ID/UID 的长度

默认值：0x00 ≙ 未指定的单

变量访问（RF200、
RF300、RF61xR、RF68xR）

EPCID_UID Input ARRAY[1...62
] OF BYTE

0x00 缓冲区中 多 62 个字节的 
EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 
个字节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输

入 2 到 62 个字节的 EPC-
ID（长度由“LEN_ID”设
置）

• 在缓冲区起始位置处，输

入 8 个字节的 UID
（“LEN_ID = 8”）

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 存储读取数据的数据缓冲区。

注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。
1) 有关使用光学阅读器系统的更多信息，请参见操作说明《SIMATIC MV420 / SIMATIC MV440" 

and "SIMATIC MV500》。

Read_MV (S7-1200, S7-1500)

说明

“Read_MV”块用于读取光学阅读器的读取结果。必须使用“读取”(Read) 块来读取组态。待

读取的数据长度由块根据已创建接收缓冲区的长度自动计算得出。读取结果的实际长度在

“LEN_DATA”输出参数中输出。数据将保存在“IDENT_DATA”数据缓冲区中。如果缓冲区过小，

则将出现错误消息“0xE7FE0400”，预期的长度将在“LEN_DATA”中输出。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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为实现 佳的速度，我们建议更改数据类型“IDENT_DATA”的长度，使其尽可能接近读取结果

的 大预期长度（2 字节代码长度 + 读取代码）。

参数

下表所示为“Read_MV”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

LEN_DATA Output WORD W#16#0 读取结果的长度 ≙ 2 字节代

码长度 + 读取代码

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 读取结果

读取代码的长度位于字节 0 
和 1 中。

注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Reset_Reader (S7-1200, S7-1500)

描述

借助“Reset_Reader”块，可复位西门子 RFID 系统中所有类型的阅读器以及光学阅读器。使用

“SIMATIC Ident”工艺对象时，可将块用于连接到 S7-1200/-1500 的所有 Ident 设备。如果未

使用工艺对象，则可以仅将块用于设备 SIMATIC RF120C 和 SIMATIC RF61xR/RF68xR。
“Reset_Reader”块中不含任何设备特定参数，而使用“EXECUTE”参数进行执行。

有关与通信模块或光学阅读器系统搭配使用的其它复位块的说明，请参见“复位块 (页 6039)”
部分。

通过“Reset_Reader”块和其它 Reset 块，可随时中断任何一个激活的 Ident 块。这些块之后将

以“DONE = true”和“ERROR = false”结束。

参数

下表所示为“Reset_Reader”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Set_MV_Program (S7-1200, S7-1500)

说明

借助“Set_MV_Program”块，可更改摄像机中的程序。所需的程序编号通过“PROGRAM”参数

传送。

参数

下表所示为“Set_MV_Program”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

PROGRAMM Input BYTE B#16#1 程序编号

值范围：0x01 ... 0x0F
DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Write (S7-1200, S7-1500)

描述

使用“Write”块，可将“IDENT_DATA”缓冲区中的用户数据写入转发器。该数据的物理地址和长

度则通过“ADDR_TAG”和“LEN_DATA”参数进行传送。使用 RF61xR/RF68xR 阅读器时，该块将

数据写入存储器组 3（USER 区域）中。使用可选参数“EPCID_UID”和“LEN_ID”参数，可对特

定的转发器进行特殊访问。

参数

下表所示为“Write”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

ADDR_TAG Input DWORD DW#16#0 启动写入的转发器所在的物

理地址。有关寻址的更多信

息，请参见“Ident 配置文件

和 Ident 块，Ident 系统手册

的标准功能的发送应答器寻

址 (https://
support.industry.siemens.c
om/cs/ww/zh/ps/14971/
man)”部分。

对于 MV：地址始终为 0。1)

LEN_DATA Input WORD W#16#0 待写入数据的长度

LEN_ID Input BYTE B#16#0 EPC-ID/UID 的长度

默认值：0x00 ≙ 未指定的单

变量访问（RF200、
RF300、RF61xR、RF68xR）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

5996 编程和操作手册, 11/2022
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

EPCID_UID Input ARRAY[1...62
] OF BYTE

0x00 缓冲区中 多 62 个字节的 
EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 
个字节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输

入 2 到 62 个字节的 EPC-
ID（长度由“LEN_ID”设
置）

• 在缓冲区起始位置处，输

入 8 个字节的 UID
（“LEN_ID = 8”）

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 包含待写入数据的数据缓冲

区。

对于 MV：首个字节是相应 
MV 命令的编码。1)

注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。
1) 有关使用光学阅读器系统的更多信息，请参见操作说明《SIMATIC MV420 / SIMATIC MV440" 

and "SIMATIC MV500》。

状态块 (S7-1200, S7-1500)

Reader_Status (S7-1200, S7-1500)

描述

“Reader_Status”块可读取阅读器或通信模块的状态信息（通过“CM configuration_1”模块读取 
RF18xC/RF18xCI、RF166C 以及阅读器 RF360R（固件版本 V2.0 及更高版本）的状态信

息）。对于不同的阅读器系列，可使用“ATTRIBUTE”参数选择不同的状态模式。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表所示为“Reader_Status”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

ATTRIBUTE Input BYTE B#16#81 状态模式的标识符/可能的输

入：

• RF200: 0x81
• RF300: 0x81, 0x86, 0xEF
• RF61xR, RF68xR: 0x89
• MOBY U: 0x81, 0x84, 

0x85
• MOBY D: 0x81
• RF18xC, RF18xCI, 

RF166C, RF360R (ab FW 
V2.0): 0xA2

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 取决于 ATTRIBUTES 的结果

值

注：

可创建“Array_of_Byte”，也

可创建下表中某个数据类型

的变量。

结果

在块的“IDENT_DATA”输入中，输入分配给 ATTRIBUTE 值的正确数据类型，以确保该数据正

确解析。

请注意，UDT 只能与块“Reader_Status”或“Tag_Status”一起使用。

表格 4-189 ATTRIBUTE“0x81”（数据类型“IID_READSTAT_81_RF2_3_U”）

名称 类型 注释

status_info BYTE Reader status mode
hardware CHAR Type of hardware
hardware_version WORD Version of hardware

0 = RF310R, RF340R, RF350R; 1 = RF380R, 
RF260R; 2 = RF310R (ISO), RF210R, RF220R; 
3 = RF380R (ISO), RF240R; 4 = RF340R 
(ISO), RF350R (ISO), RF250R; 5 = RF310R 
(ISO); 8 = MV400/MV500; A = RF310R Gen2, 
RF290R; B = RF340R Gen2; C = RF350R Gen2; 
D = RF380R Gen2; G = RF360R; M = RF280R 
RS422; N = RF280R RS232

loader_version WORD Version of loader
firmware CHAR Type of firmware
firmware_version_HB BYTE Version of firmware

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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名称 类型 注释

firmware_version_LB BYTE Version of firmware
driver CHAR Type of driver
driver_version WORD Version of driver
interface BYTE Type of interface

0x01 = RS422;  0x02 = RS232
baud BYTE Baudrate

0x01 = 19.2 kBd; 0x03 = 57.6 kBd; 0x05 = 
115.2 kBd; 0x0D = 921 kBd

reserved1 BYTE Reserved
reserved2 BYTE Reserved
reserved3 BYTE Reserved
distance_limiting_SLG BYTE Distance limiting of Reader
multitag_SLG BYTE Multitag Reader
field_ON_control_SLG BYTE Field ON control
field_ON_time_SLG BYTE Field On time
sync_SLG BYTE Synchronization with Reader
status_ant BYTE Status of antenne

0x01 = on; 0x02 = off
stand_by BYTE Time of standby after command
MDS_control BYTE Presence mode

表格 4-190 ATTRIBUTE“0x86”（数据类型“IID_READSTAT_86_RF300”）

名称 类型 注释

status_info BYTE Reader status mode
FZP BYTE Error counter passive: distortion without 

communication
ABZ BYTE Dropout counter
CFZ BYTE Code error counter
SFZ BYTE Signature error counter
CRCFZ BYTE CRC-error counter
BSTAT BYTE Status of last command

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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名称 类型 注释

ASMFZ BYTE Error counter for host interface (ASM)
reserved0 ARRAY 

[1..17]
Reserved

表格 4-191 ATTRIBUTE“0x6F”（数据类型“IID_READSTAT_EF_RF300G2”）

名称 类型 注释

status_info SINT Reader status mode
hardware SINT Type of hardware
hardware_version INT Version of hardware

0 = RF310R, RF340R, RF350R; 1 = RF380R, 
RF260R; 2 = RF310R (ISO), RF210R, RF220R; 
3 = RF380R (ISO), RF240R; 4 = RF340R 
(ISO), RF350R (ISO), RF250R; 5 = RF310R 
(ISO); A = RF310R Gen2, RF290R; B = RF340R 
Gen2; C = RF350R Gen2; G = RF360R; M = 
RF280R RS422; N = RF280R RS232

reserved INT Reserved
loader SINT Type of loader
loader_version_1 SINT Version of loader
loader_version_2 SINT Version of loader
loader_version_3 SINT Version of loader
loader_version_4 SINT Version of loader
firmware SINT Type of firmware
firmware_version_1 SINT Version of firmware
firmware_version_2 SINT Version of firmware
firmware_version_3 SINT Version of firmware
firmware_version_4 SINT Version of firmware
reserved1 DINT Reserved
driver SINT Type of driver
driver_version_1 SINT Version of driver
driver_version_2 SINT Version of driver
reserved2 INT Reserved

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-192 与 RF18xC/RF18xCI、RF166C 和 RF360R（固件版本 V2.0 及更高版本）兼容的 ATTRIBUTE“0xA2”（数据

类型“IID_CM_STATUS_A2”）

名称 类型 注释

Status_info BYTE CM device status
hardware_version BYTE Version of hardware
firmware_version ARRAY[1..4

] of CHAR
Version of firmware

config ID DWORD Config_ID as unix timestamp
serial_number ARRAY[1..1

6] of CHAR
Serial number

device_type BYTE Type of device
0x00 = RF185C; 0x01 = RF186C; 0x02 = 
RF188C; 0x03 = RF186CI; 0x04 = RF188CI; 
0x06 = RF166C; 0x07 = RF360R

upload_request BYTE Upload request for configuration data
active_connections BYTE Active connections

0x00 = PLC; 0x01 = OPC UA; 0x02 = XML
io_mode BYTE Mode of in-/outputs

0x00 = Disabled; 0x01 = Single Input; 0x02 
= Single Output; 0x03 = Support of IO link 
devices/hubs

low_voltage BYTE Low voltage warning
0x00 = OK; 0x01 = low voltage

reserved0 BYTE Reserved
reserved1 BYTE Reserved
number_serial_interfac
es

BYTE Number of serial interfaces supported by CM

serial_interface_data ARRAY[1..4
] of 
IID_IN_SER
IAL_INTERF
ACE

 

  serial_interface_dat
a[1]

IID_IN_SER
IAL_INTERF
ACE

 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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名称 类型 注释

    connection_status BYTE Status of communication between reader and 
CM
0x00 = down; 0x01 = up

    reader_type CHAR Type of connected reader
0 = RF310R, RF340R, RF350R; 1 = RF380R, 
RF260R; 2 = RF310R (ISO), RF210R, RF220R; 
3 = RF380R (ISO), RF240R; 4 = RF340R 
(ISO), RF350R (ISO), RF250R; 5 = RF310R 
(ISO); 8 = MV400/MV500; A = RF310R Gen2, 
RF290R; B = RF340R Gen2; C = RF350R Gen2; 
D = RF380R Gen2; M = RF280R RS422; N = 
RF280R RS232

    hardware_error BYTE Hardware error
    reserved BYTE Reserved
  serial_interface_dat
a[2]

IID_IN_SER
IAL_INTERF
ACE

 

  serial_interface_dat
a[3]

IID_IN_SER
IAL_INTERF
ACE

 

  serial_interface_dat
a[4]

IID_IN_SER
IAL_INTERF
ACE

 

表格 4-193 与 RF61xR/RF68xR 兼容的 ATTRIBUTE "0x89"（数据类型“IID_READSTAT_89_RF68xR”）

名称 类型 注释

status_info BYTE Reader status mode(Subcommand)
hardware_version BYTE Version of hardware
firmware_version ARRAY[1..4

] of CHAR
Version of firmware

config ID DWORD Unix timestamp
inventory_status WORD 0 = inventory not active; 1 = inventory 

active; 2 = presence mode active

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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名称 类型 注释

sum_of_filtered_tags WORD All filtered Tags
filtered_smoothing WORD Filtered Tags trough Smoothing
filtered_blacklist WORD Filtered Tags trough Blacklist
filtered_data-filter WORD Filtered Tags trough Data-Filter
filtered_RSSI_threshol
d

WORD Filtered Tags trough RSSI Threshold

filtered_RSSI_delta WORD Filtered Tags trough RSSI Delta

表格 4-194 ATTRIBUTE“0x84”（数据类型“IID_READSTAT_84_MOBY_U”）

名称 类型 注释

status_info BYTE Reader status mode
number_MDS BYTE Range 1..24
UID ARRAY 

[1..24] 
of DWord

 

“ATTRIBUTE”参数的值

有关各个状态模式的更多详细信息，请参见模式“FB 45”和“FB55”对应的手册。 
在其它手册中，状态模式的标识符对应于以下标识符： 

0x81 ≙ 0x01
0x82 ≙ 0x02
0x83 ≙ 0x03
0x85 ≙ 0x05
0x87 ≙ 0x07
0x88 ≙ 0x08
0x90 ≙ 0x10
0x91 ≙ 0x11
0x92 ≙ 0x12
0xA0 ≙ 0x20
0xA1 ≙ 0x21

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Tag_Status (S7-1200, S7-1500)

描述

“Tag_Status”块用于读取转发器的状态信息。对于不同的转发器类型和阅读器系列，可使用

“ATTRIBUTE”参数选择不同的状态模式。

参数

下表所示为“Tag_Status”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

ATTRIBUTE Input BYTE B#16#0 状态模式的标识符/可能的输

入：

• RF200：0x83
• RF300 (RF300T)：

0x04、0x82
• RF300 (ISO)：0x83
• RF300 (Gen2)：0x83
• MOBY D：0x83 1)

• MOBY U：0x80
LEN_ID Input BYTE B#16#0 EPC-ID/UID 的长度

默认值：0x00 ≙ 未指定的单

变量访问（RF61xR、
RF68xR）

EPCID_UID Input ARRAY[1...62
] OF BYTE

0x00 缓冲区中 多 62 个字节的 
EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 
个字节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输

入 2 到 62 个字节的 EPC-
ID（长度由“LEN_ID”设
置）

• 在缓冲区起始位置处，输

入 8 个字节的 UID
（“LEN_ID = 8”）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 取决于属性的事件值

注：

可创建“Array_of_Byte”，也

可创建下表中某个数据类型

的变量。

1) 仅限 SLG D10S

结果

请注意，仅当使用“Reader_Status”或“Tag_Status”块时，UDT 才能显示。

表格 4-195 ATTRIBUTE“0x04”（“IID_TAG_STATUS_04_RF300”数据类型）

名称 类型 注释

reserved BYTE  
status_info BYTE Tag status mode

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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名称 类型 注释

UID ARRAY 
[1..8] of 
BYTE

 

MDS_type BYTE Type of Tag
0x01 = Tag without FRAM; 0x02 = Tag with 
FRAM 8K; 0x03 = Tag with FRAM 32K; 0x04 = 
Tag with FRAM 64K; 0x05 = Tag with FRAM 
128K; 0x06 = Tag with FRAM 256K

Lock_state BYTE Write Protection Status EEPROM
Reserved1 ARRAY[1..6

] of BYTE
 

表格 4-196 ATTRIBUTE“0x82”（“IID_TAG_STATUS_82_RF300”数据类型）

名称 类型 注释

reserved BYTE  
status_info BYTE Tag status mode
UID ARRAY 

[1..8] of 
BYTE

 

LFD BYTE Magnetic flux density: correlation 
between limit-value

FZP BYTE Error counter passive: distortion without 
communication

FZA BYTE Error counter active: distortion during 
communication

ANWZ BYTE Presence counter: measure value for 
presence time

reserved1 ARRAY 
[1..3] of 
BYTE

 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-197 ATTRIBUTE“0x83”（“IID_TAG_STATUS_83_ISO”数据类型）

名称 类型 注释

reserved BYTE  
status_info BYTE Tag status mode
UID ARRAY 

[1..8] of 
BYTE

 

MDS_Type BYTE Type of Tag
0x00 = unknown; 0x03 = ISO: MDS D3xx, 
Infineon; 0x04 = ISO: MDS D4xx, Fujitsu; 
0x05 = ISO: MDS D1xx, NXP; 0x06 = ISO: MDS 
D2xx, TI; 0x07 = ISO: MDS D261, STM; 0x08 
= ISO: MDS D5xx, Fujitsu - 8k; 0x11 = 
RF300 - 0k; 0x12 = RF300 - 8k; 0x13 = 
RF300 - 32k; 0x14 = RF300 - 64k; 0x21 = 
MIFARE Classic - 1k, NXP; 0x22 = MIFARE 
Classic 1k, Infineon; 0x23 = MIFARE 
Classic 4k, NXP; 0x41 (A) = P2P RF310R 
Gen2; 0x42 (B) = P2P RF340R Gen2; 0x43 (C) 
= P2P RF350R Gen2; 0x44 (D) = P2P RF380R 
Gen2

IC_version BYTE Chip version 
size_HB BYTE Size of Memory (high Byte)
size_LB BYTE Size of memory (low Byte)
lock_state BYTE Write protection status EEPROM
block_size BYTE Size of a block in addressable memory
number_of_block BYTE Number of blocks in addressable memory

表格 4-198 ATTRIBUTE“0x80”（“IID_TAG_STATUS_80_MOBY_U”数据类型）

名称 类型 注释

UID ARRAY 
[1..4] of 
BYTE

Unique indentifier (MDS-Number)

MDS_type BYTE Type of Tag

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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名称 类型 注释

sum_subframe_access_1 BYTE Sum of subframe access Byte 1
sum_subframe_access_2 BYTE Sum of subframe access Byte 2
sum_subframe_access_3 BYTE Sum of subframe access Byte 3
sum_subframe_access_4 BYTE Sum of subframe access Byte 4
sum_searchmode_access_
1

BYTE Sum of search mode access Byte 1

sum_searchmode_access_
2

BYTE Sum of search mode access Byte 2

ST_date_Week BYTE Date of last sleep-time change (week of 
year)

ST_date_Year BYTE Date of last sleep-time change (year)
battery_left_1 BYTE Battery power left (percent) Byte 1
battery_left_2 BYTE Battery power left (percent) Byte 2
ST BYTE Actual sleep-time on MDS

“ATTRIBUTE”参数的值

有关各个状态模式的更多详细信息，请参见模式“FB 45”和“FB55”对应的手册。

在其它手册中，状态模式的标识符对应于以下标识符： 

0x04 ≙ 0x01
0x82 ≙ 0x02
0x83 ≙ 0x03
0x84 ≙ 0x04
0x85 ≙ 0x05

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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标签场块 (S7-1200, S7-1500)

Read_Tagfield (S7-1200, S7-1500)

描述

“Read_Tagfield”块从转发器的标签场中读取数据，并使格式化信息在“IDENT_DATA”参数中可

用。“TO_TagLayout”工艺对象在“TAGLAYOUT”参数处传输；使用“TAGFIELD”参数选择相应的

标签场。 
工艺对象“TO_TagLayout”创建了可用于在“TAGFIELD”参数中选择符号标签场的“<TO 的名称

>_Indexes”数据块。此外，“<TO 的名称>_Datatypes”数据类型可用于创建包含具有相应数据

类型的所有标签场的标签，它可用于在“IDENT_DATA”参数处寻址标签场的符号存储区。

“IDENT_DATA”参数处的标签必须与标签场的类型相匹配。始终允许使用“字节数组”(Array 
of Byte) 类型的标签。使用可选参数“EPCID_UID”和“LEN_ID”参数，可对特定的转发器进行特

殊访问。

有关工艺对象“TO_TagLayout”的详细信息，请参见“工艺对象“TO_TagLayout””部分。

参数

下表列出了“Read_Tagfield”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

TAGFIELD Input INT 1 选择一个标签场

该值对应于工艺对象

“TO_TagLayout”中的标签场

的编号。

进行符号寻址时，可以使用

已创建数据块“<TO 的名称

>_Indexes”的元素。

LEN_ID Input BYTE B#16#0 EPC-ID/UID 的长度

默认值：0x00 ≙ 未指定的单

变量访问（RF200、
RF300、RF61xR、RF68xR）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

EPCID_UID Input ARRAY[1...62
] OF BYTE

0x00 缓冲区中 多 62 个字节的 
EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 
个字节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输

入 2 到 62 个字节的 EPC-
ID（长度由“LEN_ID”设
置）

• 在缓冲区起始位置处，输

入 8 个字节的 UID
（“LEN_ID = 8”）

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

TAGLAYOUT In/Out TO_TAGLAYO
UT

-- 工艺对象“TO_TagLayout”

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IDENT_DATA In/Out VARIANT 0x00 存储读取数据的数据缓冲区。

标签场数据类型或“ARRAY 
OF BYTE”类型的变量。

参见

组态/编程 (页 6055)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Write_Tagfield (S7-1200, S7-1500)

描述

“Write_Tagfield”块将参数“IDENT_DATA”中的数据写入转发器的标签场。“TO_TagLayout”工艺

对象在“TAGLAYOUT”参数处传输；使用“TAGFIELD”参数选择相应的标签场。 
工艺对象“TO_TagLayout”创建了可用于在“TAGFIELD”参数中选择符号标签场的“<TO 的名称

>_Indexes”数据块。此外，“<TO 的名称>_Datatypes”数据类型可用于创建包含具有相应数据

类型的所有标签场的标签，它可用于在“IDENT_DATA”参数处寻址标签场的符号存储区。

“IDENT_DATA”参数处的标签必须与标签场的类型相匹配。始终允许使用“字节数组”(Array 
of Byte) 类型的标签。使用可选参数“EPCID_UID”和“LEN_ID”参数，可对特定的转发器进行特

殊访问。

有关工艺对象“TO_TagLayout”的详细信息，请参见“工艺对象“TO_TagLayout””部分。

参数

下表列出了“Write_Tagfield”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

TAGFIELD Input INT 1 选择一个标签场

该值对应于工艺对象

“TO_TagLayout”中的标签场

的编号。

进行符号寻址时，可以使用

已创建数据块“<TO 的名称

>_Indexes”的元素。

LEN_DATA Input WORD W#16#0 待写入数据的长度

LEN_ID Input BYTE B#16#0 EPC-ID/UID 的长度

默认值：0x00 ≙ 未指定的单

变量访问（RF200、
RF300、RF61xR、RF68xR）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

EPCID_UID Input ARRAY[1...62
] OF BYTE

0x00 缓冲区中 多 62 个字节的 
EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 
个字节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输

入 2 到 62 个字节的 EPC-
ID（长度由“LEN_ID”设
置）

• 在缓冲区起始位置处，输

入 8 个字节的 UID
（“LEN_ID = 8”）

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

TAGLAYOUT In/Out TO_TAGLAYO
UT

-- 工艺对象“TO_TagLayout”

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IDENT_DATA In/Out VARIANT 0x00 包含待写入数据的数据缓冲

区。

标签场数据类型或“ARRAY 
OF BYTE”类型的变量。

参见

组态/编程 (页 6055)

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Advanced 块 (S7-1200, S7-1500)

AdvancedCmd (S7-1200, S7-1500)

描述

通过“AdvancedCmd”块可执行所有命令，包括其它块未表示的命令。该通用结构可用于所有

命令，并仅适用于经过培训的用户。

借助该块，一次调用操作可以执行一组命令。为此，块提供了一个可用于 100 条命令的 CMD 
缓冲区。所有链接命令必须从缓冲区中的首个位置开始输入。对于每个链接命令，还必须在 
CMD 结构中设置“链接位”。链中的 后一条命令的“链接位”不进行设置。有关“链接

位”的更多信息，请参见“链接 (页 6088)”部分。

整个命令结构必须在“CMD”输入参数中指定。“CMD”参数的结构在数据块中创建。

参数

下表所示为“AdvancedCmd”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

CMDSEL Input INT 1 选择“CMDREF”中要执行的命

令；  
1 ⇒ 第 1 个命令，... 
“CMDSEL”参数的值在任何情

况下都不能大于 100。
CMDREF Input ANY / 

VARIANT
-- 有关该参数的详细说明，请

参见以下部分：

• “Ident 配置文件的命令 
(页 6058)”

• “命令结构 (页 6059)”
DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 待写入或读取的数据缓冲

区。 
注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。

Config_Upload/-_Download (S7-1200, S7-1500)

描述

可通过控制器程序中的“Config_Upload”和“Config_Download”块读取（“Config_Upload”）或

写入（“Config_Download”）通信模块 RF166C 和 RF18xC/RF18xCI 以及与此控制器相连接的

阅读器 RF360R（固件版本 V2.0 及更高版本）和 RF61xR/RF68xR 的组态。

组态数据不是可解释的数据。将该数据保存到控制器中，以便在更换设备时可将其再次写入

阅读器。当多个阅读器的组态相同时，每个阅读器类型只能保存一次组态数据。在下载过程

中，可将单个备份复制到组态相同的所有阅读器中。

字节 6 到 9（见下表）中，包含一个带有唯一版本标识符的组态 ID (CONFIG_ID)。通过该组

态 ID，可在执行“Config_Upload”时，检查读取的组态数据与控制器中存储的组态数据是否

匹配。使用该设备状态，还可检查设备的序列号，判断该设备是否经过替换。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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组态数据的结构如下：

表格 4-199 组态数据的结构

字节 名称

0 结构标识符（2 字节）

2 长度信息（4 字节）

版本标识符和参数块的长度

6 版本 ID（≙ CONFIG_ID；4 个字节）

可根据标识符对组态进行唯一标识。这是一个 Linux 格式的时

间戳。 
时间戳指示自 1979 年 1 月 1 日 00:00（午夜）起已经过多少

秒钟。标识符在组态生成时分配。 
10 到“DATA”结束 参数块 

“Config_Upload/Config_Download”可在 RF61xR/RF68xR 的所有通道上执行。始终传送相同

的组态数据。只能通过“CM Configuration_1”模块传送阅读器 RF360R 以及 RF166C 和 
RF18xC/RF18xCI 通信模块的组态数据。

参数

下表所示为“Config_Upload”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

CONFIG_ID Output DWORD 0x00 版本标识符（4 字节）

可根据标识符对组态进行唯

一标识。这是一个 Linux 格
式的时间戳。 
时间戳指示自 1979 年 1 月 1 
日 00:00（午夜）起已经过

多少秒钟。标识符在组态生

成时分配。 
DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
HW_CONNEC
T

Input/Output TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

DATA Input/Output ANY / 
VARIANT

-- 组态数据的数据缓冲区。

数据的实际长度取决于阅读

器的固件版本和组态的复杂

程度。对于标准组态，我们

建议采用 4 KB 的存储器。如

果使用高级阅读器组态（过

滤），或之后需要更改组态

而不调整“DATA”存储器的大

小，则建议使用 8 到 16 KB 
的存储器。

注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。

下表所示为“Config_Download”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

DATA In/Out ANY / 
VARIANT

-- 组态数据的数据缓冲区。

数据的实际长度取决于阅读

器的固件版本和组态的复杂

程度。对于标准组态，我们

建议采用 4 KB 的存储器。如

果使用高级阅读器组态（过

滤），或之后需要更改组态

而不调整“DATA”存储器的大

小，则建议使用 8 到 16 KB 
的存储器。

注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。

Inventory (S7-1200, S7-1500)

描述

“Inventory”块将激活通过 RF600 阅读器 (RF61xR/RF68xR) 获取清单操作。使用单一清单，可

查询所有天线和及其所有极性的获取周期。例如，如果将阅读器上连接 2 根天线且每个天线

有 3 个极，则清单中将包含 6 个获取周期。 

指令
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请注意，数据缓冲区（“IDENT_DATA”）的长度至少应为 大预设数据的长度。如果识别到的

转发器数量与读取的数据大于指定的“IDENT_DATA”缓冲区长度，则这些转发器的数据将丢失。

同时生成错误响应“0xE7FE0400”（缓冲区溢出）。

可使用“DURATION”和“DUR_UNIT”参数指定清单的持续时间。

通过“ATTRIBUTE”参数可选择四种不同的模式。

• 在开始处，将指定一段特定的持续时间/数量（时间段、清单数量、“已观察”的事件的

数量或已识别的转发器数量）。以下选项有所区别：

– 持续时间

获取指定时间段内的清单

– 清单数量

获取指定数量的清单

– “已观察”事件的数量

持续获取清单，直至同时识别到指定数量的转发器为止。

然后，阅读器会获取此时间段或此数量的清单。达到指定时间/数量时，该块将结束运行

并在“IDENT_DATA”中返回所有已识别的转发器。换言之，只有获取所有清单后才可执行

其它命令。单位（时间或数量）可通过“DUR_UNIT”指定，而值（时间值或数量）则通过

“DURATION”进行指定。该模式可通过属性“0x80”和“0x81”执行。根据属性的不同，提供

的已识别转发器的数据多少不一。

• 使用属性“0x86”（开始“Presence_Mode”）和“0x87”（结束“Presence_Mode”），可永久

性地获取清单。之后，可使用“PRESENCE”查询转发器是否存在，而无需通过“EXECUTE”启
动该块。执行该命令时，不会返回有关已识别转发器的任何信息！

要获取已识别转发器的信息，可使用上面列出的两种调用之一（清单时间/数量 = 0）。

激活该模式后，不会立即执行与转发器相关的命令，这些命令仅在识别到转发器后执行。

这可缩短响应时间，因为当转发器进入天线场时，命令已处于未决状态。 
在“Repeat command”功能中，“Presence_Mode”极为重要。

使用“NUMBER_TAGS”输出参数，可输出已识别转发器的数量。完成读操作后，借助属性

“0x80”和“0x81”，会显示已识别的所有转发器的总和。使用属性“0x86”，可在

“NUMBER_TAGS”输出参数中显示当前所识别的转发器数量（ 大值为 15），而无需通过

“EXECUTE”启动模块。

指令
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参数

下表所示为“Inventory”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

ATTRIBUTE Input BYTE B#16#0 选择状态模式：

• MOBY U：0x00 1)

• RF600：0x80、0x81、
0x86、0x87

DURATION Input WORD W#16#0 RF61xR、RF68xR：
持续时间取决于“DUR_UNIT”
时间段、清单数量或“已观

察”事件的数量

示例： 
• 0x00 ≙ 无清单

• 0x01 ≙ 一个清单

DUR_UNIT Input WORD W#16#0 RF61xR、RF68xR：
“DURATION”的单位

• 0x00 ≙ 时间 [ms]
• 0x01 ≙ 清单

• 0x02 ≙ 状态为“已观

察”的转发器的数量

NUMBER_TA
GS

Output INT 0x00 天线场中的转发器数目

LEN_DATA Output WORD W#16#0 有效数据的长度

命令执行过程中为 0
DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 6097)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 清单数据的数据缓冲区

注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。
1) 仅在多标签模式下

事件显示

对于新创建的项目，TIA Portal 中数据类型的选择清单中不包含以下数据类型。要能够使用

这些数据类型，必须手动输入数据类型的名称（如“IID_IN_I_81”）。首次使用后，该数据类

型将自动包含在项目和选择列表中。

RF600 的结果

ATTRIBUTE“0x80”和“0x81”数据类型中“TAG_DATA[x]”元素的数量，取决于所需的转发器数

量。因此，用户需要自行装配接收缓冲区。创建接收缓冲区“IDENT_DATA”/数据类型时，应

注意以下结构：

• 第一个元素“NUM_MDS”的类型必须为“WORD”。
• 第二个元素“TAG_DATA”的类型必须为“ARRAY”。必须在“ARRAY”中输入所需的转发器数量

（“n”）。

指令
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请注意，针对 S7-1200/S7-1500 控制器创建的数据类型不能在“IDENT_DATA”参数中直接创

建。有关该主题的信息，请参见“西门子工业在线支持”页面。

以下表格举例说明了 ATTRIBUTE“0x80”和“0x81”中，接收缓冲区“IDENT_DATA”/数据类型的结

构。由于 ATTRIBUTE“0x86”和“0x87”不返回任何数据，因此不会进一步执行其结构。 

表格 4-200 ATTRIBUTE“0x80”

名称 类型 注释

NUM_MDS WORD Number of MDS
TAG_DATA ARRAY[1..n

]of 
IID_IN_I_8
0

Length of EPC ID

  TAG_DATA[1] IID_IN_I_8
0

 

    Reserved BYTE  
    ID_Len BYTE Length of EPC ID
    EPC_ID ARRAY[1..6

2] of BYTE
EPC-ID

    tagPC WORD  
  TAG_DATA[2] IID_IN_I_8

0
 

  ... ...  
  TAG_DATA[n] IID_IN_I_8

0
 

表格 4-201 ATTRIBUTE“0x81”

名称 类型 注释

NUM_MDS WORD Number of MDS
TAG_DATA ARRAY[1..n

] of 
IID_IN_I_8
1

 

  TAG_DATA[1] IID_IN_1_8
1
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名称 类型 注释

    reserved BYTE  
    ID_LEN BYTE EPC length
    EPC_ID ARRAY[1..6

2]of BYTE
EPC-ID

    tagPC WORD  
    RSSI BYTE RSSI value
    MaxRSSI BYTE highest RSSI value
    MinRSSI BYTE lowest RSSI value
    channel BYTE channel; 1..15_ESTI; 1..53:FCC
    antenna BYTE antenna; bit coded;

Bit 0 = antenna 1; Bit 1 = antenna 2; 
Bit 2 = antenna 3; Bit 3 = antenna 4

    polarization BYTE polarizatuin of antenna;
0=undefined; 1=circular; 2=vertical 
linear; 3=horizontal

    time Time_OF_Da
y

S7 timestamp

    power BYTE power in dBm
    filterDataAvailable BYTE 0=false; 1=true
    Inventoried WORD 1)

  TAG_DATA[2] IID_IN_1_8
1

 

  ... ...  
  TAG_DATA[n] IID_IN_1_8

1
 

1) 指示转发器更改为“已观察”状态前，通过空中接口识别到转发器的频率。

指令
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MOBY U 的结果

表格 4-202 ATTRIBUTE“0x00”（数据类型“IID_INVENT_00_MOBY_U”）

名称 类型 注释

number_MDS WORD Number of MDS
UID_length WORD length of UID
UID ARRAY[1..12] 

of 
IID_IN_I_8BYTE

 

  UID[1] IID_IN_I_8BYTE  
    UID ARRAY[1..8] 

of BYTE
 

      UID[1] BYTE  
      UID[2] BYTE  
      UID[3] BYTE  
      UID[4] BYTE  
      UID[5] BYTE  
      UID[6] BYTE  
      UID[7] BYTE  
      UID[8] BYTE  
  UID[2] "IID_IN_I_8BYT

E"
 

  UID[3] "IID_IN_I_8BYT
E"

 

  UID[4] "IID_IN_I_8BYT
E"

 

  UID[5] "IID_IN_I_8BYT
E"

 

  UID[6] "IID_IN_I_8BYT
E"

 

  UID[7] "IID_IN_I_8BYT
E"

 

  UID[8] "IID_IN_I_8BYT
E"

 

指令
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名称 类型 注释

  UID[9] "IID_IN_I_8BYT
E"

 

  UID[10] "IID_IN_I_8BYT
E"

 

  UID[11] "IID_IN_I_8BYT
E"

 

  UID[12] "IID_IN_I_8BYT
E"

 

参见

组态/编程 (页 5987)

Read_EPC_Mem (S7-1200, S7-1500)

描述

在 RF600 转发器的 EPC 存储器中，“Read_EPC_Mem”块从地址 4 开始读取数据。并从起始地

址 4 开始，访问组 1。待读取的 EPC 存储器的长度由“LEN_DATA”参数指定。

参数

下表所示为“Read_EPC_Mem”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

LEN_DATA Input WORD W#16#0 要读出的 EPC 存储器的长度

（1 到 62 个字节）

LEN_ID Input BYTE B#16#0 EPC-ID/UID 的长度

默认值：0x00 ≙ 未指定的单

变量访问（RF61xR、
RF68xR）

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

EPCID_UID Input ARRAY[1...62
] OF BYTE

0x00 缓冲区中 多 62 个字节的 
EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 
个字节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输

入 2 到 62 个字节的 EPC-
ID（长度由“LEN_ID”设
置）

• 在缓冲区起始位置处，输

入 8 个字节的 UID
（“LEN_ID = 8”）

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 存储读取 EPC 存储器数据的

数据缓冲区。

注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。

Read_TID (S7-1200, S7-1500)

描述

“Read_TID”块从 RF600 转发器的 TID 存储器区域（变量识别存储器组）中读取数据。待读取

的 TID 的长度由“LEN_DATA”参数指定。各转发器的 TID 长度有所不同，具体请参见相应转发

器的数据手册。

参数

下表所示为“Read_TID”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

LEN_ID Input BYTE B#16#0 EPC-ID/UID 的长度

默认值：0x00 ≙ 未指定的单

变量访问（RF61xR、
RF68xR）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

EPCID_UID Input ARRAY[1...62
] OF BYTE

0x00 缓冲区中 多 62 个字节的 
EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 
个字节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输

入 2 到 62 个字节的 EPC-
ID（长度由“LEN_ID”设
置）

• 在缓冲区起始位置处，输

入 8 个字节的 UID
（“LEN_ID = 8”）

LEN_DATA Input WORD W#16#4 要读取的 TID 存储器长度

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 读取 TID
注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。

Read_UID (S7-1200, S7-1500)

说明

“Read_UID”块用于读取 HF 转发器的 UID。UID 的长度始终固定为 8 字节。 

参数

下表所示为“Read_UID”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 UID
注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。

Set_Ant (S7-1200, S7-1500)

描述

借助“Set_Ant”块，可打开或关闭天线。“Set_Ant_RF300”块还可用于 RF200、MOBY D 和 
MOBY U。

参数

下表所示为“Set_Ant_RF300”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

ANTENNA Input BOOL FALSE FALSE = 关闭天线

TRUE = 打开天线

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

Set_Param (S7-1200, S7-1500)

描述

使用“Set_Param”块，可在运行期间更改 RF61xR/RF68xR 的 UHF 参数（例如，天线功率）以

及 RF18xC/RF18xCI、RF166C 或 RF360R（固件版本 V2.0）的日期/时间参数。

说明

仅临时保存设置

请注意，“Set_Param”块中的参数仅为临时存储。如果模块的电源中断，存储的值将丢失，必

须重新进行设置。

指令
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参数

下表所示为“Write”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

PARMID Input DWORD 0x00 参数标识符

VALUE Input DWORD 0x00 参数值

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

指令
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“PARMID”和“VALUE”的值

根据所使用的 Ident 设备，可借助此块读取以下参数。

表格 4-203 参数值

PARMID
（十六进制）

PARMID
(ASCII)

参数 值

0x4131505
7

A1PW 天线 01：辐射功率 值范围：0.5 到 33
增量：0.25
天线辐射功率 [dBm]。
字节 1 和 2 未使用，字节 3 代表

整数，字节 4 为小数位。

示例：10.25 dBm 的辐射功率代

表“值”为“0x0A19”。

0x4132505
7

A2PW 天线 02：辐射功率

0x4133505
7

A3PW 天线 03：辐射功率

0x4134505
7

A4PW 天线 04：辐射功率

0x4131545
2

A1TR 天线 01：RSSI 阈值 值范围：0 到 255
RSSI 阈值。 
将丢弃该值较低的转发器。值没

有单位，与辐射功率没有直接关

系。

0x4132545
2

A2TR 天线 02：RSSI 阈值

0x4133545
2

A3TR 天线 03：RSSI 阈值

0x4134545
2

A4TR 天线 04：RSSI 阈值

0x5331444
C

S1DL 读取点 01：RSSI 增量 值范围：0 到 255
RSSI 值的差异。 
将丢弃与 RSSI 值 高的转发器相

比值较低的转发器。值没有单

位，与辐射功率没有直接关系。

0x5332444
C

S2DL 读取点 02：RSSI 增量

0x5333444
C

S3DL 读取点 03：RSSI 增量

0x5334444
C

S4DL 读取点 04：RSSI 增量

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PARMID
（十六进制）

PARMID
(ASCII)

参数 值

0x4131504
F

A1PO 天线 01：极化 值范围：0、1、2、4
天线极化（针对智能天线，例如

内部天线 RF685R）
• 0：默认值，未定义 
• 1：圆形 
• 2：竖直线性 
• 4：水平线性

输入采用位编码方式。支持组合

（添加值）。

0x4132504
F

A2PO 天线 02：极化

0x4133504
F

A3PO 天线 03：极化

0x4134504
F

A4PO 天线 04：极化

0x5236435
3

R6CS 调制方案 值范围：32、33、34、35、
37、65
读取点的调制方案

指定识别出的转发器类型 (ISO 
18000-63/-62)。
• 32:Tx:40 Kbps/Rx:40 Kbps / 

FM0
• 33:Tx:40 Kbps/Rx:62:5 

Kbps / Miller4
• 34:Tx:40 Kbps/Rx:75 Kbps / 

Miller4
• 35:Tx:80 Kbps/Rx:62:5 

Kbps / Miller4
• 37:Tx:80 Kbps/Rx:400 

Kbps / FM0
• 65:Tx:40 Kbps/Rx:40 

Kbps/ISO 18000-62

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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PARMID
（十六进制）

PARMID
(ASCII)

参数 值

0x5754434
8

WTCH 日期和时间 值范围：2000 年 01 月 01 日上

午 00:00 至 2038 年 01 月 19 日
上午 3:14
2000 年 01 月 01 日上午 01:00 
≙ 946684800
日期和时间 (UTC)
自 1970 年 01 月 01 日起的时间

（单位为秒）；

内部阅读器/CM 时钟设置，日期

和时间已设置。

0x57544F4
4

WTOD 时间 值范围：0:00 – 23:59 p.m.
S7 时间（TOD，UTC）
自午夜起的时间（单位为毫

秒）；

内部阅读器/CM 时钟的设置，仅

时间发生变化，日期不变。 
0x5744415
4

WDAT 日期 值范围：

2000 年 01 月 01 日至 2038 年 
01 月 18 日
S7 日期 
自 1990 年 01 月 01 日起经过的

天数；

内部阅读器/CM 时钟的设置，仅

日期发生变化，时间不变。

Write_EPC_ID (S7-1200, S7-1500)

说明

“Write_EPC_ID”块可重写 RF600 转发器的 EPC-ID 和调整转发器存储器中的 EPC-ID 长度。要

写入的新 EPC-ID 长度通过“LEN_ID_NEW”参数指定，之前的 EPC-ID 通过“LEN_ID”和
“EPCID_UID”参数指定。 
确保在执行块时，只有一个转发器位于天线场中。这可以确保写入 ID 时的标识具备唯一性。

如果天线场中有多个转发器，将返回否定响应。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数

下表所示为“Write_EPC_ID”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

LEN_ID_NEW Input BYTE W#16#0C 当前 EPC-ID 的长度

LEN_ID Input BYTE B#16#0 之前 EPC-ID 的长度

EPCID_UID Input ARRAY[1...62
] OF BYTE

0x00 之前的 EPC ID

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out Any / Variant 0x00 当前的 EPC ID
注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Write_EPC_Mem (S7-1200, S7-1500)

描述

“Write_EPC_Mem”块将从地址 4 开始覆盖 RF600 转发器的 EPC 存储器。待覆盖的 EPC 存储

器的长度由“LEN_DATA”参数指定。

参数

下表所示为“Write_EPC_Mem”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

LEN_DATA Input WORD W#16#0 要重写的 EPC 存储器的长度

（1 到 62 个字节）

LEN_ID Input BYTE B#16#0 EPC-ID/UID 的长度

默认值：0x00 ≙ 未指定的单

变量访问（RF61xR、
RF68xR）

EPCID_UID Input ARRAY[1...62
] OF BYTE

0x00 缓冲区中 多 62 个字节的 
EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 
个字节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输

入 2 到 62 个字节的 EPC-
ID（长度由“LEN_ID”设
置）

• 在缓冲区起始位置处，输

入 8 个字节的 UID
（“LEN_ID = 8”）

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

PRESENCE Output BOOL FALSE 此位指示，存在转发器。在

每次调用此块时，显示的值

都将更新。在具体光学阅读

器系统专用的块中不存在此

参数。

HW_CONNEC
T

In/Out TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

IDENT_DATA In/Out ANY / 
VARIANT

0x00 包含要重写的 EPC 存储器数

据的数据缓冲区。

注：

S7-1200/S7-1500：对于

“Variant”类型，当前只能创

建长度可变的

“Array_of_Byte”。对于“Any”
类型，还可创建其它数据类

型/UDT。

复位块 (S7-1200, S7-1500)

复位块 (S7-1200, S7-1500)
若要在无“SIMATIC Ident”工艺对象的情况下操作光学阅读器系统或通信模块，则需要使用本

部分介绍的复位块。只有在设备组态中选择了设置“通过 FB/光学阅读器获取的参

数”(Parameters via FB / optical readers)，才能将这些块用于 RF120C。
借助工艺对象，可使用特定的复位块更改阅读器参数分配（运行期间在工艺对象中设置的除

外）。

需注意的是，如未设置参数值，则将自动使用默认值。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Reset_MOBY_D (S7-1200, S7-1500)

参数

下表所示为“Reset_MOBY_D”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

TAG_CONTR
OL

Input BOOL TRUE 存在性检查

TAG_TYPE Input BYTE 0x01 发送应答器类型： 
• 0x01 = 每个 ISO 发送应答

器

RF_POWER Input BYTE 0x00 输出功率

RF 的功率为 0.5 W 到 10 W，

增量为 0.25 W
（值范围：0x02 ... 0x28）

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
HW_CONNEC
T

Input/Output TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Reset_MOBY_U (S7-1200, S7-1500)

参数

下表所示为“Reset_MOBY_U”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

TAG_CONTR
OL

Input BOOL TRUE 存在性检查

DISTANCE Input BYTE 0x23 范围限制

（值范围：0x02 ... 0x23，较

低的发射功率为 0x82 ... 
0xA3）

MULTITAG Input BYTE 0x01 在天线场中可同时处理的发

送应答器的 大数目。

（值范围：0x01 ... 0x12）
SCAN_TIME Input BYTE 0x00 扫描间隔：发送应答器的待

机时间

（值范围：0x00 ... 0xC8）
FCON Input BYTE 0x00 field_ON_control：BERO 模

式

（值范围：0x00 ... 0x03）
FTIM Input BYTE 0x00 field_ON_time：BERO 模式

的时间

（值范围：0x00 ... 0xFF）
DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

HW_CONNEC
T

Input/Output TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

Reset_MV (S7-1200, S7-1500)

说明

要复位光学阅读器系统的摄像机，请调用此块并激活“EXECUTE”参数。

参数

下表所示为“Reset_MV”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

PROGRAM Input BYTE 0x00 程序选择

• B#16#0：如果在未选择

程序时或在诊断情况下进

行复位，“STATUS”输出参

数将显示“IN_OP = 0”的错

误代码。

• B#16#1 ... B#16#0F：要

启动的程序编号

⇒ 带程序选择的复位

（自 MV4x0 固件 V5.1 起）

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

HW_CONNEC
T

Input/Output TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

Reset_RF200 (S7-1200, S7-1500)

参数

下表所示为“Reset_RF200”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

TAG_CONTR
OL

Input BYTE 0x01 存在性检查

TAG_TYPE Input BYTE 0x01 发送应答器类型： 
• 0x01 = 每个 ISO 发送应答

器

• 0x03 = MDS D3xx - 优化

RF_POWER Input BYTE 0x04 输出功率；仅适用于 RF290R
RF 的功率为 0.5 W 到 5 W，

增量为 0.25 W（值范围：

0x02 ... 0x14）。

默认值 0x04 ≙ 1 W。

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

HW_CONNEC
T

Input/Output TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

Reset_RF300 (S7-1200, S7-1500)

参数

下表所示为“Reset_RF300”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

TAG_CONTR
OL

Input BYTE 0x01 存在性检查

• 0x00 = 关
• 0x01 = 开
• 0x04 = 存在（天线已关

闭。只有在已发送 Read 
或 Write 命令时天线才会

打开。）

TAG_TYPE Input BYTE 0x00 发送应答器类型： 
• 0x00 = RF300 发送应答

器

• 0x01 = 每个 ISO 发送应答

器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

RF_POWER Input BYTE 0x00 输出功率；仅适用于 RF380R
RF 的功率为 0.5 W 到 2 W，

增量为 0.25 W（值范围：

0x02 ... 0x08）。

默认值：0x00 ≙ 1.25 W。

由于可根据阅读器和发送应

答器之间的距离自动优化功

率限值，因此第 2 代 
RF380R 阅读器 
(6GT2801-3BAx0) 不需要此

设置。

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
HW_CONNEC
T

Input/Output TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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Reset_RF600 (S7-1200, S7-1500)

参数

下表所示为“Reset_RF600”(RF620R/RF630R) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

TAG_CONTR
OL

Input BOOL TRUE 存在性检查

RADIO_PROFI
LE

Input BYTE 0x01 Scanning_Time：根据 EPC 
Global 的无线配置文件

（值范围：0x01 ... 0x09，取

决于阅读器版本）

POWER_ANT
1

Input BYTE 0x00 天线 1 或内部天线的发射功

率

（值范围：0x00 ... 0x0F）
POWER_ANT
2

Input BYTE 0x00 天线 2 或内部天线的发射功

率

（值范围：0x00 ... 0x0F）
UID_HANDLE Input BOOL FALSE 命令中 UID 的含义： 

True = 处理 ID，仅评估 UID 
的 4 个 低有效字节；

False = UID/EPC-ID 的长度为 
8 字节

BLACK_LIST Input BOOL FALSE True = 激活“黑名单”

TAG_HOLD Input BOOL FALSE True = 激活“标签保持”

PARAM_SET Input BYTE 0x00 Field_ON_Control 
（0 = 快速；值范围：0x00，
0x02）

CHANNEL_PL
AN

Input BYTE 0x0F Field_ON_Time
（值范围：0x00 ... 0x0F；仅 
ETSI）

MULTITAG Input BYTE 0x01 在天线场中可同时处理的发

送应答器的 大数目。

（值范围：0x01 ... 0x50）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

ISTM Input BOOL FALSE TRUE = 激活智能单标签模式

SCANNING_
MODE

Input BOOL FALSE TRUE = 激活扫描模式 1)

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
HW_CONNEC
T

Input/Output TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

1) 当前在 Ident 块上不可行。

Reset_Univ (S7-1200, S7-1500)

描述

“Reset_Univ”块是一个通用复位块，所有识别系统都可以使用该块复位。

参数

下表所示为“Reset_Univ”指令的参数：

参数 声明 数据类型 默认值 描述

EXECUTE Input BOOL FALSE 此输入中存在上升沿时，块

才会执行相应命令。

PARAM Input ARRAY[1...16
] OF BYTE

0x00 复位帧的数据

对于特殊设置，如有必要，

要在此处设置的数据可由支

持部门提供。

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 描述

DONE Output BOOL FALSE 作业已执行。如果所得结果

是确定的，则此参数置位。

BUSY Output BOOL FALSE 正在执行作业。

ERROR Output BOOL FALSE 作业因错结束。错误代码在

“状态”(STATUS) 中指示。

STATUS Output DWORD FALSE 在“ERROR”位置位时，显

示错误消息 (页 6097)。
HW_CONNEC
T

Input/Output TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺

对象

IID_HW_CON
NECT

-- “IID_HW_CONNECT 
(页 5987)”类型的全局参数，

用于通道/阅读器寻址和块同

步。

表格 4-204 “PARAM”参数的结构

字节 1 2...5 6 7...8 9 10 11 12 13...14 15 16
值

（RF20
0、
RF300 
和 
MOBY 
U/D）

0x04 0x00 0x0A 0x00 scannin
g_
time

param option
_1

distance
_
limiting

转发器

数目

field_on
_
control

field_on
_
time

值

（自由

端口）

0x04 0x00 0x0A 0x00 0x00 0x00 option
_1

0x00 0x00 0x00 0x00

指令
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对 Ident 配置文件进行编程 (S7-1200, S7-1500)

Ident 配置文件的结构 (S7-1200, S7-1500)

说明

无法使用 Ident 块和 Ident 配置文件进行并行操作

注意，无法同时使用 Ident 块和 Ident 配置文件操作 CM 或阅读器。

“对 Ident 块进行编程 (页 5987)”部分中介绍的块提供了一个简化的 Ident 配置文件接口。如

果块的可用功能不能满足应用需求，也可使用 Ident 配置文件。借助 Ident 配置文件，可设

置复杂的命令结构和处理命令重复。下图显示了 Ident 配置文件，以及可通过该文件实施的

命令。

说明

Ident 配置文件适用于经过培训的用户

Ident 配置文件是一种复杂的块，其中包含 Ident 块的全部功能。Ident 配置文件专为经过培

训的块用户开发，旨在帮助他们通过自有块组态复杂功能。对于未经培训的用户，建议使用 
Ident 块。

指令
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图 4-25 Ident 配置文件的输入参数

说明

使用多个通道/读取点

使用多个通道/读取点时，对于每个通道，都必须确保块是通过单独的背景数据块调用的。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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接口说明

表格 4-205 输入参数

输入参数 数据类型 默认值 含义

HW_CONNECT IID_HW_CONN
ECT

-- 类型“IID_HW_CONNECT”的全局参数，用于对通道或

读取点进行寻址和块同步。

有关寻址，请参见“组态/编程 (页 6055)”部分。

TO_IDENT -- Ident 设备的“TO_Ident”工艺对象

EXECUTE BOOL FALSE TRUE = 触发新命令 
在开始前，需要在与“CMDREF”关联的存储器中设置该

命令及其相应参数。

RPTCMD BOOL FALSE TRUE = 重复当前执行的命令或者要由阅读器/通信模块

执行的下一条命令

SRESET BOOL FALSE TRUE = 取消阅读器/通信模块上当前处理的命令

INIT BOOL FALSE TRUE = 阅读器/通信模块重新启动并重新分配参数

发送到阅读器/通信模块的第一条命令必须始终通过

“INIT”发送。

CMDDIM INT 10 “CMDREF”参数中的命令数量

CMDSEL INT 0 选择“CMDREF”中要执行的命令； 
1 ⇒ 第 1 个命令，...
“CMDSELCMDSEL”参数的值不得大于“CMDDIM”参数的

值。

CMDREF ARRAY[1...n] 
of 
IID_CMD_STR
UCT

-- 命令域

此字段 多可容纳 100 条命令。这些命令为类型

“IID_CMD_STRUCT”的复杂变量。有关“CMDREF”的更

多信息，请参见“Ident 配置文件的命令 (页 6058)”部
分。

TXREF ARRAY[1...n] 
of BYTE

-- 引用发送数据的全局存储区。

此存储区可与其它块实例共享。各个块的值“n”可变，

大为 32 KB。
RXREF ARRAY[1...n] 

of BYTE
-- 引用接收数据的全局存储区。

此存储区可与其它块实例共享。各个块的值“n”可变，

大为 32 KB。

指令
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表格 4-206 输出参数

输出参数 数据类型 默认值 含义

DONE BOOL FALSE TRUE = 命令已无误执行。

ERROR BOOL FALSE TRUE = 检测到错误。

错误信息将输出到“STATUSSTATUS”参数中。新命令启

动时，该位将自动复位。

STATUS DWORD FALSE 警告和错误

如果“ERROR = TRUE”或“WARNING = TRUE”，则

“STATUS”参数中将包含错误或警告信息。更多信息，

请参见“错误消息 (页 6097)”部分。

WARNING BOOL FALSE TRUE = 检测到警告。

警告消息将输出到“STATUS”参数中。如果“ERROR”参数

未同时置位，则表明数据处理正确。新命令启动时，

该位将自动复位。

BUSY BOOL FALSE TRUE = 块正在执行一条命令。

除“INIT”和“SRESET”之外的其它命令，将无法启动。

RPTACT BOOL FALSE TRUE =“RPTCMD”已激活

该确认位指示 CM/阅读器的“重复模式”已激活。

ERR_IREQ BOOL FALSE TRUE = 通信模块或阅读器中出错（如，启动阅读器

时，连接中断、或 RF61xR/RF68xR 的天线故障、或组

态更改）

TPC BOOL FALSE 转发器的存在情况已改变（仅限“Presence_Mode”处于

激活状态时）

TRUE = 有新的转发器进入了阅读器的天线场或转发器

已离开天线场。

在成功执行下一条“INVENTORY”（0x80、0x81、
0x87）或“INIT”命令后，该参数将设置为“FALSE”。

TP BOOL FALSE 转发器存在情况 
TRUE = 阅读器的天线场中存在转发器。

有关自由端口协议的注意事项：

如果尚未发送“Read”命令，则存在性位（“TP”或
“ANZ_MDS_present”）会通知已接收到新数据并且可

通过“Read”命令从通信模块获取该数据。

指令
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输出参数 数据类型 默认值 含义

UIN0 BOOL FALSE 对于 RFID 阅读器，将指示天线场中的转发器数量。

UIN0 ... UIN3 可以解读为二进制值。

示例：

UIN3 = 0；UIN2 = 0；UIN1 = 1；UIN0 = 1 
⇒ 3 个转发器

对于光学阅读器设备，显示阅读器的不同状态。

• UIN0：对应于阅读器的“IN_OP”位
• UIN1：对应于阅读器的“RDY”位
• UIN2 + UIN3：这两个位将被解读为无符号值（位 2 

为 低有效位），代表可用的已解码代码的数量。

如果值为 3，则表示有三个或更多已解码代码可用。

UIN1 BOOL FALSE
UIN2 BOOL FALSE
UIN3 BOOL FALSE

TRLEN INT 0 命令成功执行后已收到的数据元素的数量。

Ident 配置文件的数据结构 (S7-1200, S7-1500)
每次调用 Ident 配置文件时，都需要按照“对 Ident 配置文件进行编程 (页 6049)”部分中所

述为参数（“HW_CONNECT”、“CMDREF”、“TXREF”和“RXREF”）赋值。 
Ident 配置文件的调用始终通过输入参数“HW_CONNECT”和“IN/OUT”参数“CMDREF”、“TXREF”
和“RXREF”进行。所有这三个参数都需要在数据块中创建。三个“IN/OUT”参数之间的关系将在

下文进行详细介绍：

• CMDREF（命令缓冲区）： 
– Array[1...n] of IID_CMD_STRUCT

• TXREF（发送缓冲区）： 
– Array[1...n] of Byte
– 对于“Any”类型，还可创建其它数据类型/UDT。

• RXREF（接收缓冲区）：

– Array[1...n] of Byte
– 对于“Any”类型，还可创建其它数据类型/UDT。

指令
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图 4-26 Ident 配置文件的数据结构示例

指令
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数据结构示例的说明

• CMDREF[1]:
命令“WRITE-CONFIG”，OFFSETBUFFER = 0
在“CMDREF[1]”位置需要设置“WRITE-CONFIG”命令，以便“INIT/Reset”正确执行。

• CMDREF[2]:
命令“WRITE”，OFFSETBUFFER = 15

• CMDREF[3]:
命令“READ”，OFFSETBUFFER = 0

如果选择“CMDREF[2]”命令，则将启动写入命令，并从“TXREF”参数的第 15 个字节开始获取

待写入的数据。如果选择“CMDREF[3]”命令，则从“RXREF”参数的字节 0 处开始存储读取数据。

组态/编程 (S7-1200, S7-1500)
可以选择是否在进行 Ident 块/Ident 配置文件的参数分配时使用工艺对象“TO_Ident”。如果

不使用此工艺对象进行参数分配，则需要数据类型“IID_HW_CONNECT”。请注意，该数据类

型仅包含在版本 < V5.0 的库中。SIMATIC S7-300/400 控制器与该工艺对象不兼容。

开始分配块参数前，需要先创建 PLC 数据类型“IID_HW_CONNECT”的变量。将使用

“IID_HW_CONNECT”PLC 数据类型对 Ident 系统或 Ident 系统通道进行寻址。

对 Ident 设备进行寻址

使用所有指令/块时，都需要使用“IID_HW_CONNECT”数据类型对阅读器进行寻址。通过 Ident 
块设置 Ident 配置文件的命令参数。Ident 配置文件和“AdvancedCMD”块也需要使用

“IID_CMD_STRUCT”数据类型进行各个命令的参数分配。用户需要按以下各部分所述为这些

数据类型链入和分配参数，具体取决于是使用 Ident 配置文件还是 Ident 块。 

指令
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组态“IID_HW_CONNECT”数据类型的变量

请按以下步骤为通道设置数据类型为“IID_HW_CONNECT”的变量参数：

1. 在数据块或函数块的静态区域中创建一个新变量。

图 4-27 创建数据块

2. 指定 Ident 设备或通道的地址数据。

– HW_ID：模块的硬件标识符（仅限 S7-1200 和 S7-1500）
– CM_CHANNEL：模块中的通道

– LADDR：模块的 I/O 地址

可以在设备组态的通信模块/阅读器属性中读出“HW_ID”和“LADDR”参数的值。将已经读出的参
数值输入相应参数的“起始值”(Start value) 列中。在下文介绍如何读出参数值。

请按以下步骤读出通道的“HW_ID”和“LADDR”参数值：

1. 打开网络视图并双击通信模块。
响应：TIA 切换到设备视图，CM 的属性窗口随即打开。

2. 在“设备概览”(Device overview) 选项卡中，选择相应的模块。
选项卡中显示的 I/O 地址对应于“LADDR”。
请注意，输入和输出地址的值必须相同。

3. 在“属性 > 系统常量”(Properties > System constants) 选项卡中，可找到对应于“HW_ID”的硬
件标识符。

图 4-28 “硬件标识符”(Hardware identifier) 参数

4. 将“LADDR”和“HW_ID”的值传送至阅读器的 PLC 数据类型“IID_HW_CONNECT”，以设置其参数。

指令
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说明

设置用户模式

在通信模块/阅读器的属性中，确保将值“RFID 标准配置文件”(RFID standard profile) 分配至

“用户模式”(User mode) 参数，并选择适当的 MOBY 模式。

对于所有其它通信模块/阅读器，都可以直接在模块的属性中看到这两个参数。

现已为通道创建了“IID_HW_CONNECT”数据类型。对其它阅读器/通道重复这些步骤。如果想

要使用不同的阅读器/CM 通道，请使用“CM_CHANNEL”参数进行设置。“HW_ID”和“LADDR”参
数对所有通道/阅读器/天线都保持相同。使用 RF166C 或 RF18xC/RF18xCI 通信模块时，每个

阅读器都分配至单独的模块，且具有独立的“HW_ID”和“LADDR”。请注意，通道的值应始终为

“1”。
此时，项目中包含全部所需的函数块和数据类型，可以开始编程。也已创建和寻址

“IID_HW_CONNECT”数据类型。现在可以对这些块进行编程。

说明

组态“IID_CMD_STRUCT”
如果使用 Ident 配置文件或“AdvancedCmd”块，还需要使用数据类型“IID_CMD_STRUCT”（数

组 [1...n]）在已创建的数据块中创建其它元素。

创建块

在与阅读器交换数据（例如，读取/写入数据）之前，必须将相关的 Ident 设备复位一次。使

用 Ident 块时，可以通过复位块（例如“复位阅读器”）执行复位。使用 Ident 配置文件时，

必须执行经过适当组态的“WRITE-CONFIG”命令。

要求

“IID_HW_CONNECT”数据类型已分配参数。

请按以下步骤链接块和设置调用参数：

1. 双击“项目树 > 程序块”(Project tree > Program blocks) 选项卡，打开已创建的程序块。

2. 将所需的块从指令寄存器拖放至程序块。

3. 在“HW_CONNECT”输入参数中输入之前创建的变量。

指令
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将调用相应块并将其连接到相关通道。

说明

使用多个通道/读取点

使用多个通道/读取点时，对于每个通道，都必须确保块是通过单独的背景数据块调用的。

说明

使用 Ident 配置文件或“AdvancedCmd”块
如果使用 Ident 配置文件或“AdvancedCmd”块，还需要将“CMDREF”输入参数与

“IID_CMD_STRUCT”（数组 [1...n]）数据类型的变量相连。

Ident 配置文件的命令 (S7-1200, S7-1500)
下表包含 Ident 配置文件和“AdvancedCMD”块支持的所有命令。

表格 4-207 Ident 配置文件的命令

命令 命令代码 所用参数 描述

HEX ASCII
PHYSICAL-READ 0x70 'p' OFFSETBUFFER, 

EPCID_UID, LEN_ID, 
LEN_DATA, ADDR_TAG, 
MEM_BANK, PSWD

通过指定物理起始地址、长度和密码的方式从

转发器/光学阅读器系统读取数据。

PHYSICAL-WRITE 0x71 'q' OFFSETBUFFER, 
EPCID_UID, LEN_ID, 
LEN_DATA, ADDR_TAG, 
MEM_BANK, PSWD

通过指定物理起始地址、长度和密码的方式向

转发器/光学阅读器系统写入数据。

READER-STATUS 0x74 't' OFFSETBUFFER, 
ATTRIBUTES

读出阅读器的状态。

TAG-STATUS 0x73 's' OFFSETBUFFER, 
EPCID_UID, LEN_ID, 
ATTRIBUTES

读出转发器的状态。

INVENTORY 0x69 'i' OFFSETBUFFER, 
ATTRIBUTES, 
DURATION, DUR_UNIT

请求天线范围内所有当前可访问的转发器的列

表。

指令
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命令 命令代码 所用参数 描述

HEX ASCII
FORMAT 0x66 'f' OFFSETBUFFER, 

EPCID_UID, LEN_ID, 
LEN_DATA

初始化转发器。

PUT 0x65 'e' OFFSETBUFFER, 
EPCID_UID, LEN_ID, 
LEN_DATA

传送标准配置文件尚未指定的后续命令。为

此，在发送数据缓冲区中为每一个命令定义相

应的数据结构。

WRITE-ID 0x67 ‘g‘ OFFSETBUFFER, 
EPCID_UID, LEN_ID, 
NEW-LEN_ID, PSWD

将新的 EPC-ID 写入转发器。

KILL-TAG 0x6A ‘j‘ EPCID_UID, LEN_ID, 
PSWD

永久禁用转发器。

LOCK-TAG-BANK 0x79 ‘y‘ EPCID_UID, LEN_ID, 
PSWD, ACTION, MASK

按照规定，阻止转发器的相应存储区。

EDIT-BLACKLIST 0x7A ‘z‘ EPCID_UID, LEN_ID, 
MODE

处理黑名单。可添加当前的转发器、添加所有

识别的转发器、删除各个转发器或删除所有转

发器。

GET-BLACKLIST 0x6C ‘l‘ OFFSETBUFFER 读出黑名单中的所有 TagID。
READ-CONFIG 0x61 'a' -- 读出通信模块/阅读器的参数。

WRITE-CONFIG 0x78 'x' LEN_DATA, CONFIG 向通信模块/阅读器发送新参数。

命令结构 (S7-1200, S7-1500)
在可通过“EXECUTE”或“INIT”启动命令之前，需要先定义该命令。为简化命令定义，已使用

“IID_CMD_STRUCT”数据类型创建命令缓冲区“CMDREF”。在命令缓冲区中，共有 100 个可用

区域，可在其中设置命令。参数“CMDSEL”指定要通过“EXECUTE”启动的命令 [1...n]。 
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注意，缓冲区中的首个元素始终为“INIT”保留。这表示，如果“INIT”已置位，则“CMDSEL”必须

置为“1”，且 CMD 缓冲区中的元素“1”必须进行相应设置。下表列出了各个参数的命令结构。

并不是每个命令都会使用所有参数。

表格 4-208 参数的结构命令

参数 数据类型 默认值 描述

CMD BYTE B#16#0 命令代码（可与“Ident 配置文件的命令 (页 6058)”
部分的表格对比。）

ATTRIBUTES BYTE B#16#0 多个命令（例如“READER-STATUS”、“INVENTORY”
等）的子命令名称

OFFSETBUFFER INT 0 接收数据缓冲区内的相对偏移量。该参数指定存储

器区域中已接收数据的首个字节必须采用的存储地

址，或待发送数据的首个字节应采用的地址。 
所有后续字节都必须存储在该地址后面的地址中。

EPCID_UID ARRAY[1...
62] OF 
BYTE

B#16#0 缓冲区中 多 62 个字节的 EPC-ID、8 个字节的 UID 
或 4 个字节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输入 2 到 62 个字节的 

EPC-ID（长度由“LEN_ID”设置）

• 在缓冲区起始位置处，输入 8 个字节的 UID
（“LEN_ID = 8”）

LEN_DATA WORD W#16#0 待读取/写入的数据量（字节） 
ADDR_TAG DWORD DW#16#0 转发器上的物理起始地址

CONFIG BYTE B#16#0 • 0x01 = 复位，无组态数据

• 0x02 = 无复位，要发送的组态数据

• 0x03 = 复位，要发送的组态数据

• 0x80 = 无复位，仅各个参数

CHAINED BOOL FALSE • 0x00 = 未链接

• 0x01 = 已链接

除 后一个命令外，所有链接命令都必须将此位置

位。命令按照它们在 CMD 结构中的顺序进行处理。

EXT_UHF STRUCT -- 其它参数的结构

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 数据类型 默认值 描述

  LEN_ID BYTE B#16#0 “EPCID_UID”域的有效数据长度。

MEM_BANK BYTE B#16#3 转发器上的存储器组

• 0x00 = RESERVED
• 0x01 = EPC
• 0x02 = TID
• 0x03 = USER

PSWD DWORD DW#16#0 转发器的访问密码

0x00 ≙ 无密码

EDIT_BLACKLIST_MODE BYTE B#16#0 模式

• 0x00 = 添加 TagID
• 0x01 = 添加所有“已观察”转发器

• 0x02 = 删除 TagID
• 0x03 = 删除全部

INVENTORY_DURATION WORD W#16#0 持续时间

时间段、清单数量或“已观察”事件的数量

示例： 
• 0x00 ≙ 无清单

• 0x01 ≙ 一个清单

INVENTORY_DUR_UNIT WORD W#16#0 “DURATION”的单位

• 0x00 = 时间 [ms]
• 0x01 = 清单

• 0x02 = 状态为“已观察”的转发器的数量

LOCK-TAG-
BANK_ACTION

WORD W#16#0 锁定操作（请参见“EPC 规范”）

LOCK-TAG-BANK_MASK WORD W#16#0 锁定掩码（请参见“EPC 规范”）

命令 (S7-1200, S7-1500)
下面列出了各命令的所有相关参数和参数值。未列出的参数将接受上节中指定的默认值。

表格 4-209 PHYSICAL-READ

参数 值/说明

CMD 0x70
OFFSETBUFFER “RXREF”接收缓冲区中的偏移量

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 值/说明

LEN_DATA 已接收数据的长度

ADDR_TAG 转发器上的地址

CHAINED • True = 已链接

• False = 未链接

EPCID_UID 缓冲区中 多 62 个字节的 EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 个字

节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输入 2 到 62 个字节的 EPC-ID（长度由

“LEN_ID”设置）

• 在缓冲区起始位置处，输入 8 个字节的 UID（“LEN_ID = 8”）
LEN_ID EPC-ID/UID 的长度（2-62 字节）

默认值：0x00 ≙ 未指定的单标签访问

MEM_BANK 存储器组

• 0x00 ≙ 保留

• 0x01 ≙ EPC
• 0x02 ≙ TID
• 0x03 ≙ USER

PSWD 密码

0x00 ≙ 无密码

RXREF 读取数据

表格 4-210 PHYSICAL-WRITE

参数 值/说明

CMD 0x71
OFFSETBUFFER “TXREF”发送缓冲区中的偏移量

LEN_DATA 待写入数据的长度

ADDR_TAG 转发器上的地址

CHAINED • True = 已链接

• False = 未链接

EPCID_UID 缓冲区中 多 62 个字节的 EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 个字

节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输入 2 到 62 个字节的 EPC-ID（长度由

“LEN_ID”设置）

• 在缓冲区起始位置处，输入 8 个字节的 UID（“LEN_ID = 8”）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 值/说明

LEN_ID EPC-ID/UID 的长度（2-62 字节）

默认值：0x00 ≙ 未指定的单标签访问

MEM_BANK 存储器组

• 0x00 ≙ 保留

• 0x01 ≙ EPC
• 0x02 ≙ TID
• 0x03 ≙ USER

PSWD 密码

0x00 ≙ 无密码

TXREF 待写入的数据

表格 4-211 READER-STATUS

参数 值/说明

CMD 0x74
OFFSETBUFFER “RXREF”接收缓冲区中的偏移量

ATTRIBUTES 状态模式的标识符/可能的输入：

• RF200：0x81
• RF300：0x81、0x86、0xEF
• RF61xR、RF68xR：0x89
• MOBY U：0x81、0x84、0x85
• MOBY D：0x81
• RF18xC/RF18xCI、RF166C、RF360R（固件版本 V2.0 及更

高版本）：0xA2
RXREF 已接收的状态数据

有关状态模式的数据结构的信息，请参见“Reader_Status 
(页 5998)”部分。

表格 4-212 TAG-STATUS

参数 值/说明

CMD 0x73
OFFSETBUFFER “RXREF”接收缓冲区中的偏移量

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 值/说明

ATTRIBUTES 状态模式的标识符/可能的输入：

• RF200：0x83
• RF300 (RF300T)：0x04、0x82 
• RF300 (ISO)：0x83
• RF300 Gen2：0x83
• MOBY D：0x83 1)

• MOBY U：80
EPCID_UID 缓冲区中 多 62 个字节的 EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 个字

节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输入 2 到 62 个字节的 EPC-ID（长度由

“LEN_ID”设置）

• 在缓冲区起始位置处，输入 8 个字节的 UID（“LEN_ID = 8”）
LEN_ID EPC-ID/UID 的长度（2-62 字节）

默认值：0x00 ≙ 未指定的单标签访问

RXREF 已接收的状态数据

有关状态模式的数据结构的信息，请参见“Tag_Status 
(页 6006)”部分。

1) 仅限 SLG D10S

表格 4-213 INVENTORY

参数 值/说明

CMD 0x69
OFFSETBUFFER “RXREF”接收缓冲区中的偏移量

ATTRIBUTES 状态模式的标识符/可能的输入：

• 0x80 ≙ 包含简短转发器信息的清单

• 0x81 ≙ 包含大量转发器信息的清单

• 0x86 ≙ 存在性模式开启

• 0x87 ≙ 存在性模式关闭

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

6064 编程和操作手册, 11/2022



参数 值/说明

INVENTORY_DURATION 仅适用于 0x80 和 0x81：
持续时间

时间段、清单数量或“已观察”事件的数量

示例： 
• 0x00 ≙ 无清单

• 0x01 ≙ 一个清单

INVENTORY_DUR_UNIT 仅适用于 0x80 和 0x81：
“DURATION”的单位

• 0x00 ≙ 时间 [ms]
• 0x01 ≙ 清单

• 0x02 ≙ 状态为“已观察”的转发器的数量

RXREF 已接收的数据

有关状态模式的数据结构的信息，请参见“Ident 配置文件的数

据结构 (页 6053)”部分。

表格 4-214 “FORMAT”（不适用于 RF200 和 RF61xR/RF68xR）

参数 值/说明

CMD 0x66
OFFSETBUFFER “TXREF”发送缓冲区中的偏移量

LEN_DATA 待发送参数数据的长度（15 个字节）

EPCID_UID 缓冲区中 多 62 个字节的 EPC-ID、8 个字节的 UID 或 4 个字

节的句柄 ID。
• 在缓冲区起始位置处，输入 2 到 62 个字节的 EPC-ID（长度由

“LEN_ID”设置）

• 在缓冲区起始位置处，输入 8 个字节的 UID（“LEN_ID = 8”）
LEN_ID EPC-ID/UID 的长度（2-62 字节）

TXREF 待写入的参数数据

表格 4-215 标准寻址下“FORMAT”命令数据附加的结构

字节 1...8 9 10 11 12 13 14 15
值 0x00 0x06 0x03 0x00 INIT-

Wert
0x00 MSB LSB

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-216 “FORMAT”命令数据附加的结构说明

字节 描述

字节 1...8 为安全代码保留（必须分配“0”，因为 SIMATIC RFID 之前没有任何代码）

字节 9 跟随数据的长度，此处为 6
字节 10 永久设为“0x03”
字节 11 永久设为“0x00”
字节 12 “INIT”值：转发器的数据区域写入此值（十六进制格式）。

字节 13 永久设为“0x00”
字节 14 转发器的存储器大小（结束地址 + 1；高位字节，十六进制格式）

字节 15 转发器的存储器大小（结束地址 + 1；低位字节，十六进制格式）

通过第 2 代 RF300 阅读器对转发器进行初始化期间，地址信息具有下列含义： 
• 完全“INIT”：地址 = 0 或地址 = 转发器的存储器大小

这意味着已对整个地址范围进行初始化。 
• 部分“INIT”：地址 ≠ 0

这意味着初始化取决于指定地。

表格 4-217 转发器的存储器大小

转发器类型 存储器大小 INIT 持续时间

2 KB
32 KB

MOBY U
MOBY U

RAM 1)

RAM 1)

08 00
80 00

约为 1 s
约为 1.5 s

44 字节

112 字节

256 字节

992 字节

2000 字
节

MOBY D
MOBY D
MOBY D
MOBY D
MOBY D

I-Code 1
ISO I-Code SLI
ISO Tag-it HF-I
ISO my-d
FRAM

00 2C
00 70
01 00
03 E0
07 D0

约为 0.4 s
约为 0.5 s
约为 1 s
约为 3 s
约为 3 s

20 字节

8 KB
32 KB
64 KB

RF300
RF300
RF300
RF300

EEPROM
FRAM 1)

FRAM 1)

FRAM 1)

00 14
20 00
80 00
FF 00

约为 0.2 s
0.9 s
3.6 s
7.2 s

752 字节 MOBY E EEPROM 02 EF 约为 1.5 s
1) OTP 存储器未由此命令初始化。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-218 PUT（不适用于 RF61xR/RF68xR）

参数 值/说明

CMD 0x65
OFFSETBUFFER “TXREF”发送缓冲区中的偏移量

LEN_DATA 待发送参数数据的长度

TXREF 待写入的参数数据

表格 4-219 PUT 命令的数据结构

Put_SET_ANT
 

关闭并打开阅读器的天线。

  Mode RF200/RF300、MOBY U/D： 
• 0x01 ≙ 天线打开

• 0x02 ≙ 天线关闭

Length 3
Put_END
 

用转发器终止通信（仅限 MOBY U）。

  UID 转发器的 UID
Mode • 0x00 ≙ 转发器处理作业结束

• 0x01 ≙ 转发器处理作业暂停

Length 11

表格 4-220 WRITE-ID（仅限 RF61xR/RF68xR）

参数 值/说明

CMD 0x67
OFFSETBUFFER “TXREF”发送缓冲区中的偏移量

EPCID_UID 上一个 EPC-ID
LEN_ID 上一个 EPC-ID 的长度（2-62 字节）

LEN_DATA 新 EPC-ID 的长度

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参数 值/说明

PSWD 密码

0x00 ≙ 无密码

TXREF 新 EPC-ID

表格 4-221 KILL-TAG（仅限 RF61xR/RF68xR）

参数 值/说明

CMD 0x6A
EPCID_UID EPC-ID
LEN_ID EPC-ID/UID 的长度（2-62 字节）

PSWD 密码

不得为 0x00

表格 4-222 LOCK-TAG-BANK（仅限 RF61xR/RF68xR）

参数 值/说明

CMD 0x79
EPCID_UID EPC-ID
LEN_ID EPC-ID/UID 的长度（2-62 字节）

PSWD 密码

0x00 ≙ 无密码

LOCK_TAG_
BANK_ACTION

请参见 EPC 标准 

LOCK_TAG_
BANK_MASK

请参见 EPC 标准 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-223 EDIT-BLACKLIST（仅限 RF61xR/RF68xR）

参数 值/说明

CMD 0x7A
EDIT_BLACKLIST_MODE • 0x00 ≙ 添加 EPC-ID

• 0x01 ≙ 添加所有“已观察”转发器

• 0x02 ≙ 删除 EPC-ID
• 0x03 ≙ 删除全部

EPCID_UID EPC-ID
0x00 ≙ 未指定的单标签访问 1)

LEN_ID EPC-ID 的长度（2-62 字节）

0x00 ≙ 未指定的单标签访问

1) 如果已选择“EDIT_BLACKLIST_MODE”= 0x00 或 0x02，则必须指定包含该 ID 长度的 EPC-ID。

表格 4-224 GET-BLACKLIST（仅限 RF61xR/RF68xR）

参数 值/说明

CMD 0x6C
OFFSETBUFFER “RXREF”接收缓冲区中的偏移量

RXREF 读取黑名单 ID

表格 4-225 GET-BLACKLIST 的结果

名称 类型 注释

NUM_IDS INT Number of MDS
TAG_DATA IID_IN_I_8

0[n]
 

 TAG_DATA[1] IID_IN_I_8
0

 

  Reserved SINT  
  ID_Len SINT Length of EPC ID
  EPC_ID SINT[1..62

]
EPC-ID

 TAG_DATA[2] IID_IN_I_8
0

 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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名称 类型 注释

 ... ...  
 TAG_DATA[n] IID_IN_I_8

0
 

表格 4-226 READ-CONFIG

参数 值/说明

CMD 0x61
OFFSETBUFFER “RXREF”接收缓冲区中的偏移量

RXREF 读取复位参数

表格 4-227 WRITE-CONFIG

参数 值/说明

CMD 0x78
OFFSETBUFFER “TXREF”发送缓冲区中的偏移量

LEN_DATA 参数数据的长度 
CONFIG • 0x01 ≙ 通信复位，无组态数据

• 0x02 ≙ 无通信复位，要发送的组态数据

• 0x03 ≙ 通信复位，要发送的组态数据

• 0x80 ≙ 无通信复位，各个参数

TXREF 要发送的组态数据

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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“WRITE-CONFIG”组态数据附加的结构

对于 RF360R、RF61xR/RF68xR 和 RF18xC/RF18xCI 以及 RF166C：
• 如果 CONFIG = 0x01： 

Reset_Reader; LEN_DATA = 0x00
• 如果 CONFIG = 0x03：

当更换模块时，可从 CM/阅读器中读取所有组态数据并将其存储在控制器中。更换模块

后，可从控制器中将该数据加载到阅读器。命令“WRITE-CONFIG”(0x03) 用于向 CM/阅读

器中下载数据，命令“READ-CONFIG”用于从阅读器上传数据。

字节 名称

0 结构标识符（2 字节）

2 长度信息（4 字节）

版本标识符和参数块的长度

6 版本标识符（4 字节）

可根据标识符对组态进行唯一标识。这是一个 Linux 格式的时

间戳。 
时间戳指示自 1979 年 1 月 1 日 00:00（午夜）起已经过多少

秒钟。标识符在组态生成时分配。 
10 到“DATA”结束 参数块 

LEN_DATA = 组态数据的大小 + 6 字节

• 如果 CONFIG = 0x80： 
借助该命令，可在运行期间更改 RF61xR/RF68xR 的 UHF 参数（例如，天线功率）以及 
RF360R、RF166C 或 RF18xC/RF18xCI 的日期/时间参数。

字节 名称

0 ... 3 参数标识“PARMID”（4 字节）

4 ... 7 参数值“VALUE”（4 字节）

有关参数标识和值的可能值，请参见“Set_Param (页 6032)”。
LEN_DATA = 0x08

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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对于 RF200、RF300、MOBY D/U 和自由端口

表格 4-228 对于“CONFIG = 0x03”时的 RF200、RF300、MOBY D/U 和自由端口。

字节 1 2...5 
1)

6 2) 7...8 9 10 11 12 13...14 15 16

值

（RF20
0、
RF300 
和 
MOBY 
U/D）

0x04 0x00 0x0A
0x05

0x00 scannin
g_
time

param option
_1

distance
_
limiting

转发器

数目

field_on
_
control

field_on
_
time

值

（自由

端口）

0x04 0x00 0x0A 0x00 0x00 0x00 option
_1

0x00 0x00 0x00 0x00

1) 对于自 V2.2 起的通信模块 RF180C，MOBY U 字节 4 预设日历周，MOBY U 字节 5 预设日历年。

2) 对于表标题中指定的阅读器，字节 6 使用值“0x0A”(LEN_DATA = 0x10)。对于第 2 代 RF300 阅读器，MOBY I 移
植过程中使用值“0x05”(LEN_DATA = 0x0B)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 9 ... 16 的参数值如下所述。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-229 字节 9 ... 16 的参数值 

字节 值 RFID 系统 含义

字节 9 scanning_
time

RF200 和 
MOBY D

位 0...7：保留（将分配值“0”）。

RF300 位 0...1：保留（将分配值“0”）。

位 2...4：调制深度

• 0：0%（默认值）

• 1：7%
• 2：10%
• 3：15%
• 4：20%
• 5：25%
• 6：30%
• 7：100%
位 5...7：输入衰减

• 0：默认值（默认衰减存储在固件中，具体取决于阅读器类型和空中接

口协议）

• 1：0 dB
• 2：5 dB
• 3：10 dB
• 4：15 dB
• 7：-5 dB

MOBY U “scanning_time”用于指示转发器的待机时间。如果转发器在

“scanning_time”过期前接收到其它命令，则可以立即执行此命令。如果转

发器在“scanning_time”过期后接收到命令，则该命令的执行会按照转发器

的“sleep_time”延后。

“scanning_time”只应在以下情况下设置

• 转发器需处理多条命令并且

• 执行操作必须在 短时间内完成

请注意，“scanning_time”会影响电池的有效期。设置的“scanning_time”时
间越长，电池的有效期越短。要进行精确计算以便于组态、安装和维修，

请参见 MOBY U 手册。

值 描述

0x00 无待机时间（默认值）

0x01 7 ms 待机时间

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 值 RFID 系统 含义

0x02 14 ms 待机时间

... ...
0xC8 1400 ms 待机时间

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 值 RFID 系统 含义

字节 10 param RF200、
RF300 和 
MOBY D/U

RFID 模式和存在性检查的设置

Bit 描述

7 ... 5 该参数可打开或关闭阅读器上的存在性检查功能。

可能值：

• 0：不执行存在性检查的操作 1)

天线永久开启。

• 1：执行存在性检查的操作

天线永久开启。

• 2：RF300（第 2 代）：不执行存在性检查的操作且采用信号

量方法（RF300、ISO 14443 [MIFARE Classic]、MOBY E）
天线永久开启。

• 3：RF300（第 2 代）：执行存在性检查的操作且采用信号量

方法（RF300、ISO 14443 [MIFARE Classic]、MOBY E）
天线永久开启。

• 4：不执行存在性检查的操作

天线关闭。仅当发送以下命令之一时，才会开启天线。Read、
Write、Init、Tag-Status

• 6：RF300（第 2 代）：不执行存在性检查的操作且采用信号

量方法（RF300、ISO 14443 [MIFARE Classic, MOBY E]）
有关信号量方法的信息，请参见产品信息“RF300 系统的输入参

数”。

1) MOBY I 移植时 LED 闪烁情况的说明：

在“不执行存在性检查”模式下，阅读器的 LED 保持为蓝色，直

到初次访问（读取/写入/初始化）转发器时为止。在无其它访问或

不执行命令时，LED 呈绿色闪烁。发送命令后，LED 呈绿色或橙

色点亮，具体取决于转发器是否处于天线范围内。

4 RF300（第 2 代）

对于第二代 RF300，此参数启用转发器型号 RF300 和 ISO 14443
（MIFARE Classic，MOBY E）的 ECC 模式。对于所有其它系统，必

须输入值“0”。
可能值：

• 0：ECC 模式关闭。

• 1：ECC 模式开启。

在 ECC 模式下，阅读器能以较高概率检测到转发器上的位错误。

如有可能，在读访问期间会返回更正的数据（转发器上的数据保

持不变）。进行写访问时，会更正转发器上的相关数据（如有可

能）。ECC 模式只能用于已完全初始化（ECC 位置位）并具有 ECC 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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字节 值 RFID 系统 含义

格式的转发器。为此，转发器被分成 16 个字节的块，其中 14 个
字节为用户数据预留，2 个字节用于 ECC 信息 (CRC)。这会导致

可用存储空间缩小约 1/8。
如果检测到并更正了位错误，则在“STATUS”输出参数中发出警告

“0xF0FE0002”。如果无法更正位错误，则输出错误

“0xE1FE0700”。
注：请注意，在此模式下仅支持 RF300 和 ISO 14443（如 MOBY 
E）型号的转发器。 

位 3 ... 0 的值

位 3 ... 
0 的值

工作模式 描述

0 保留 为开关或 GSD 参数分配的设置保留

1 MOBY I 如需在 MOBY I 模式下操作第 2 代 RF300 阅读器，

必须将值置为 0x01。
短“INIT”（只有“param”和“option_1”参数传送到阅

读器）。

5 MOBY U/D，
RF200，
RF300

单标签模式

6 MOBY U “多标签模式”(Multitag mode)
• Multitag > 1 且天线场中有多个转发器时的参数

设置：必须为 UID 参数提供转发器 ID。
• Multitag = 1 且天线场中只有一个转发器时的参

数设置：可为 UID 参数提供正确的转发器 ID 或
零。

7 MOBY D “多标签模式”(Multitag mode)
注：请注意，更改参数后必须重启 CM。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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字节 值 RFID 系统 含义

字节 11 option_1 RF200、
RF300、自

由端口和 
MOBY D/U

该字节采用位编码方式。默认情况下，其值为“B#16#0”。借助此字节，可

在 CM/阅读器上实施特殊控制器。

Bit 描述

1 可能值：

• 0 = 因发生故障而闪烁的“ERR”LED 指示灯未复位。

• 1 = 因发生故障而闪烁的“ERR”LED 指示灯通过“WRITE-CONFIG”
复位。

对于 RF200/RF300，这将复位通信模块和阅读器上闪烁的“ERR”
LED。借助自由端口，只能复位通信模块上闪烁的“ERR”LED。

RF300（第 
2 代）

允许使用以下值：

值 描述

0x00 只能通过切断阅读器电源来复位因发生故障而闪烁的 LED 指示灯。

0x01 成功执行某个命令后，会复位因发生故障而闪烁的 LED 指示灯。

这只会影响通信错误（例如 0xE1FE0200、0xE2FE0100）；不会

复位其它错误。

0x02 因发生故障而闪烁的 LED 指示灯由“init_run”或“WRITE-
CONFIG”（基于“Init”(RESET)）复位。

0x03 因发生故障而闪烁的 LED 指示灯由“init_run”或“WRITE-
CONFIG”（基于“Init”(RESET)）复位，或者在成功执行命令后复

位。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 值 RFID 系统 含义

字节 12 distance_
limiting

RF200 0x00（保留）

RF300
（仅限 
RF350R 和 
RF380R）

注：该参数适合经培训的用户使用。西门子建议未经培训的用户使用默认

值。

输出线路可在位 0...3 中设置。由于可根据阅读器和转发器之间的距离自

动优化功率限值，因此不需要为第 2 代 RF380R 阅读器 (6GT2801-3BAx0) 
手动执行此设置。不过，出于兼容性原因，仍可进行该设置。请注意，值

“02”、“03”和“04”的功率可降低约 50%。超出范围 (02 ... 08) 的设置将影

响默认值 (0.6 W) 的设置。此时，出于兼容性原因，将不输出错误消息。

位 4...7：天线类型

（第 2 代 RF350R 阅读器）

提高通信稳定性。允许使用以下值：

• 0：未指定（默认值）

• 1：ANT 1
• 2：ANT 3
• 3：ANT 3S
• 4：ANT 8
• 5：ANT 12
• 6：ANT 12（6GT2398-1CC10，包含一根 0.6 m 长的集成天线连接电

缆）

• 7：ANT 18
• 8：ANT 18（6GT2398-1CA10，包含一根 0.6 m 长的集成天线连接电

缆）

• 9：ANT 30
MOBY U 距离限制

正常发射功率 1) 降额输出功率

0x05 = 0.5 m
0x0A = 1.0 m
0x0F = 1.5 m
0x14 = 2.0 m
0x19 = 2.5 m
0x1E = 3.0 m
0x23 = 3.5 m

0x85
0x8A
0x8F
0x91
0x99
0x9E
0xA3

当多个阅读器紧密放置在一起，或者

位于阅读器周围的转发器出现检测延

迟或无法检测时，请设置降额发射功

率。

缺点：天线场将变小，通信的时间更

短或者定位必须更精确。

1) 允许以 0.1 m 为增量的中间值（0x02、0x03 ... 0x23）
MOBY D 发射功率的范围为 0.5 W 到 10 W，增量为 0.25 W

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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字节 值 RFID 系统 含义

仅对 SLG D10S 有效；将为 SLG D11S/D12S 设置 1 W（04 十六进制）的功

率，并且不可更改。

值 发射功率

0x02 0.5 W
... ...
0x10 4.0 W（默认值）

... ...
0x28 10.0 W

字节 
13...14

转发器数

目

RF300 将分配值“0x0001”。

字节 15 field_on_
control

RF200、
RF300 和 
MOBY D

将分配值“0x00”。

MOBY U BERO 模式；自动激活/取消激活天线场。“天线打开/关闭”命令将由 BERO 
模式叠加。

值 模式的说明

0x00 无 BERO；不进行阅读器同步

0x01 一个或两个 BERO
BERO 为 ORed。天线场在 BERO 的启动过程中打开。

0x02 一个或两个 BERO
第 1 个 BERO 打开天线场，第 2 个 BERO 关闭天线场。如果存在

两个 BERO 并且已设置“field_ON_time”，则在第 2 个 BERO 未在此 
BERO 时间内打开时，天线场将自动关闭。

如果未设置“field_ON_time”，则天线场会保持打开状态，直至第 
2 个 BERO 激活。

0x03 激活基于电缆连接的阅读器同步

有关组态、安装和维修的更多信息，请参见 MOBY U 手册。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 值 RFID 系统 含义

字节 16 field_on_
time

RF200 转发器类型

0x01 任意 ISO 转发器

RF300 选择使用的转发器类型

采用值“0x01”/“0x31”（ISO 15693 常规模式）时，第 2 代阅读器始终使用

特定转发器实现 佳性能时所用的 ISO 指令。采用第 1 代阅读器时，值

“0x01”通过基本 ISO 命令激活常规 ISO 模式. 采用此设置时，转发器的性能

通常受到限制，但每个 ISO 兼容转发器均可基本保证正常工作。

系统手册“SIMATIC RF300”中指定的所有 ISO 15693 转发器 (MDS D) 均支

持这些 ISO 命令。 
可设置下列值： 
值 转发器类型 描述

0x00 RF300 
(RF3xxT)

适用于类型为“RF3xxT”的所有转发器

0x01 ISO 15693 
常规

任意 ISO 转发器

通过基本 ISO 命令激活常规 ISO 模式。采用此设置

时，每个 ISO 兼容转发器都基本可以保证正常工

作。

0x03 ISO 15693
（MDS D3xx；
Infineon）

例如 MDS D324、D339

0x04 ISO 15693
（MDS D4xx，
Fujitsu - 2 KB）

例如 MDS D421、D422、D423、D424、D425、
D426、D428、D460

0x05 ISO 15693
（MDS D1xx，
NXP）

例如 MDS D100、D124、D126、D139、D150、
D165

0x06 ISO 15693
（MDS D2xx，
TI）

e.g. MDS D200

0x07 ISO 15693
（MDS 
D261，STM）

e.g. MDS D261

0x081) ISO 15693
（MDS D5xx，
Fujitsu - 8 KB）

例如 MDS D521、D522、D524、D525、D528

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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字节 值 RFID 系统 含义

0x101) RF300 
(RF3xxT)

适用于类型为“RF3xxT”的所有转发器

0x201) ISO 14443
（MIFARE 
Classic MOBY 
E，E6xx）

例如 MDS E600、E611、E623、E624

0x2F1) ISO 14443 
(MIFARE 
Classic)

在开放模式下，可更改 MIFARE Classic 转发器的密

钥资料。有关开放模式的信息，请参见产品信息

“RF300 系统的输入参数”。

0x311) 常规模式

（ISO、

RF300、
MOBY E）

激活“常规模式”(General Mode) 以处理 RF300、
ISO 15693 和 ISO 14443（MIFARE Classic，
MOBY E）型号的转发器。采用此设置时，所有兼

容的转发器均可基本保证正常工作。

0x401) P2P 主站 阅读器变为 P2P 主站

0x4F1) P2P 从站 阅读器变为 P2P 从站

1) 只适用于第 2 代阅读器。

请注意，可结合各设置或转发器系列（例如 ISO 15693 常规 + RF300）。

此时，需要结合相关十六进制值（ISO 15693 常规 [0x01] + RF300 [0x10] 
= 0x11）。

注：

• ISO 15693：不支持以下 ISO 特殊功能：

– AFI（应用程序系列标识符）

– DSFID（数据存储格式标识符）

– 芯片特定的附加功能，例如 EAS、Kill 命令等

MOBY U BERO 模式的时间 (field_ON_control = 02)
值 描述

0x00 取消激活时间监视。需要第 2 个 BERO 来关闭场。

0x01 ..
. 0xFF

阅读器天线场打开时间为 1 ... 255 s
 

MOBY D 转发器类型

0 ... 
255

转发器类型

0x00 I-Code 1（例如 MDS D139）
0x01 ISO 转发器

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 值 RFID 系统 含义

0x02 I-Code 1 和 ISO 转发器

0x03 ISO-my-D
（仅限于 SLG D10S；对于 SLG D11S/D12S，将为 ISO-my-D 设置值

“0x01”）
0x04 ISO-FRAM

（仅限于 SLG D11S/D12S；对于 SLG D10S，将为 ISOFRAM 设置值

“0x01”）字节 9 ... 16 的参数值 

光学阅读器系统的扩展命令 (MV400/MV500) (S7-1200, S7-1500)

“WRITE-CONFIG”命令

初始化（“INIT”）期间，Ident 配置文件会自动执行“WRITE-CONFIG”命令。“WRITE-CONFIG”命
令的参数值取决于 Ident 配置文件是否用于通信模块。

表格 4-230 WRITE-CONFIG

CMD OFFSET
BUFFER

LEN_DATA CONFIG TXREF

0x78 “TXREF”发送缓

冲区中的偏移量

参数数据的长度 • 0x01 ≙ 通信复位，无

组态数据 (LEN_DATA 
= 0)

• 0x03 ≙ 通信复位，有

待发送的组态数据

要发送的组态数据

请注意，只有通过 PROFINET IO 运行无通信模块的阅读器时，才可使用无组态数据的通信复

位 (CONFIG = 0x01)。无组态数据的复位对应于无程序选项的“INIT”命令。

“WRITE-CONFIG”组态数据附加的结构

表格 4-231 “CONFIG = 0x03”时的 MV400/MV500；“LEN_DATA = 0x10”

字节 1 2...5 6 7...8 9 10 11 12 ... 
13

14 15 16

值 0x04 0x00 0x0A 0x00 0x00 0x25 0x02 0x00 0x01 0x00 0x00 ... 0x0F 1)

1) 0x00：无程序选择的“INIT”
   0x01 ... 0x0F：要启动的程序编号（带程序选择的“INIT”）

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“PHYSICAL-WRITE”命令

光学阅读器系统 MV400/MV500 具有更多可通过“PHYSICAL-WRITE”命令传送的命令。

表格 4-232 PHYSICAL-WRITE

CMD OFFSET
BUFFER

ADDR_T
AG

LEN_DATA TXREF

0x71 “TXREF”
发送缓冲

区中的偏

移量

0x0000 要发送到阅读器中的数据的长度： 要发送到阅读器中的数据的属性。首个“字

节”包含命令标识符：

• 0x02 • 0x01 = 程序更改

• 0x01 • 0x02 = 激活读取程序编号

• 匹配字符串长度 + 3 • 0x03 = 写入匹配字符串

• 0x01 • 0x04 = 激活读取匹配字符串

• 0x01 • 0x05 = 将 DISA 位置位

• 0x01 • 0x06 = 复位 DISA 位
• XMATCH 用户数据的总长度 + 

4
• 0x07 = 写入触发器同步的匹配字符串 

(XMATCH)
• 0x07 • 0x08 = 设置数字量输出

表格 4-233 命令数据区域“TXREF”命令标识符 0x01（程序更改）

地址 值 含义

0x0000 0x01 “程序更改”命令标识符

0x0001 0x00 ... 0x0F 程序的编号

表格 4-234 命令数据区域“TXREF”命令标识符 0x02（激活读取程序编号）

地址 值 含义

0x0000 0x02 “读取程序编号”命令标识符

表格 4-235 命令数据区域“TXREF”命令标识符 0x03（写入匹配字符串）

地址 值 含义

0x0000 0x03 命令标识符“写入匹配字符串”

0x0001 0x00...0xFF 匹配字符串长度高位字节

0x0002 0x00...0xFF 匹配字符串长度低位字节

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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地址 值 含义

0x0003 -- 匹配字符串的第 1 个字符

... ... ...
n + 2 -- 匹配字符串的第 (n-1) 个字符

n + 3 -- 匹配字符串的第 n 个字符

表格 4-236 命令数据区域“TXREF”命令标识符 0x04（激活读取匹配字符串）

地址 值 含义

0x0000 0x04 命令标识符“读取匹配字符串”

表格 4-237 命令数据区域“TXREF”命令标识符 0x05（将 DISA 位置位）

地址 值 含义

0x0000 0x05 命令标识符“将 DISA 位置位”。

表格 4-238 命令数据区域“TXREF”命令标识符 0x06（将 DISA 位复位）

地址 值 含义

0x0000 0x06 命令标识符“将 DISA 位复位”。

表格 4-239 命令数据区域“TXREF”命令标识符 0x07 (XMATCH)

地址 值 含义

0x0000 0x07 命令标识符“XMATCH”
0x0001 0x00 保留

0x0002 有关详细信息，请参见手册

《SIMATIC MV420/SIMATIC 
MV440》或《SIMATIC 
MV500》。

XMATCH 用户数据

…
0xN

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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表格 4-240 命令数据区域“TXREF”命令标识符 0x08（设置数字量输出）

地址 值 含义

0x0000 0x08 命令标识符“设置数字量输出”

0x0001 0x01...0x04 逻辑外部信号的编号。对应于“EXT_1”、
“EXT_2”、“EXT_3”和“EXT_4”。

0x0002 0x00...0x02 信号电平

• 0x00：将电平稳定设为“低”。

• 0x01：将电平稳定设为“高”。

• 0x02：将已组态脉冲时间的电平设为

“高”。

0x0003 0x01...0x07 逻辑运算类型

• 0x01：逻辑“或”

• 0x02：逻辑“与”

• 0x03：逻辑“异或”

• 0x04：无逻辑运算

• 0x05：逻辑“或非”

• 0x06：逻辑“与非”

• 0x07：逻辑“异或非”

0x0004 0x00...0x05 所链接的逻辑信号。

如果逻辑运算类型为 0x4，参数将无意义。

• 0x00：逻辑信号“IN_OP”
• 0x01：逻辑信号“TRD”
• 0x02：逻辑信号“RDY”
• 0x03：逻辑信号“READ”
• 0x04：逻辑信号“MATCH”
• 0x05：逻辑信号“NOK”

0x0005 0x00 保留，为保持向上兼容，必须为 0x00。
0x0006 0x00 保留，为保持向上兼容，必须为 0x00。

“PHYSICAL-READ”命令

“PHYSICAL-READ”命令用于执行以下功能：

• 读取代码

• 在用于读出程序编号的“激活读取程序编号”后的后续命令

• 在用于读出匹配字符串的“激活读取匹配字符串”后的后续命令

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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表格 4-241 PHYSICAL-READ

CMD OFFSET
BUFFER

ADDR_T
AG

LEN_DATA RXREF

0x70 “RXREF”
发送缓冲

区中的偏

移量

0x0000 要从阅读器获取的数据的长度： 从阅读器获取的数据：

• ≥ 代码长度 +2 • 代码数据

• = 0x01 • 程序编号

• ≥ 匹配字符串长度 +2 • 匹配字符串

命令作用 (S7-1200, S7-1500)
所用命令的作用如下： 
• 输入参数“INIT”和“RESET”用于中断通信模块内的命令执行。

• “INIT”或“SRESET”后的整条消息（“DONE”或“ERROR”）始终与输入参数“INIT”或“SRESET”相
关，而不是与已中断的命令相关。

• 输入参数“INIT”用于复位 Ident 配置文件与通信模块之间的通信。 对通信模块进行“硬”

复位后，Ident 配置文件会自动将“WRITE-CONFIG”命令传送给通信模块。 这就是之所以

必须要将“WRITE-CONFIG”命令存储在命令缓冲区“CMDREF”的首个元素中的原因。

• “WRITE-CONFIG”命令可复位通信模块内的所有功能，但通信例外。

• 参数“SRESET”会中断正在执行的命令。

编辑命令 (S7-1200, S7-1500)
按照下面的步骤编辑命令：

1. 使用所需命令写入“CMDREF”（数组 [1…n]）参数。
“CMDREF”= [1] 的内容为初始化保留。将在 Ident 配置文件的“INIT”输入置位并且“CMDSEL”= [1] 
时执行。

2. 将待写入的数据传送到发送数据缓冲区“TXBUF”。
3. 使用参数“CMDSEL”选择先前写入的命令（数组 [1…n]）。

4. 用“EXECUTE”参数（“EXECUTE = 1”）执行该命令。
等待位“BUSY = FALSE”和“DONE = TRUE”置位。 
命令至此已无误执行。 
如果“ERROR = TRUE”置位，继续进行第 5 点。否则，进行第 6 步。 

5. 评估已发生的错误。 
6. 复位“EXECUTE”位。 
下图显示了 Ident 配置文件随时间变化的运行情况。命令始终会在“EXECUTE”、“INIT”或
“SRESET”的上升沿启动。 

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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EXECUTE

BUSY

DONE 

ERROR

情

况 ①
函数/指令通过置位 EXECUTE (EXECUTE = 1) 启动。如果作业已成功完成 (DONE = 
1)，则需要复位 EXECUTE。同时复位 DONE。

情

况 ②
EXECUTE 仅置位一个周期。在 BUSY 置位后（DONE 已复位），可立即重新复位 
EXECUTE。如果作业已成功完成，DONE 将置位一个周期。

情

况 ③
处理方式如“情况 1”，但是包含错误输出。在 ERROR 置位后，STATUS 输出中会

立即提供准确的错误代码。只要 EXECUTE 处于置位状态，ERROR 和 STATUS 就保

留相应的值。

图 4-29 Ident 配置文件的常规序列

启动和重启的参数分配 (S7-1200, S7-1500)
通信模块和阅读器通过置位“INIT”参数进行重启。 借助此参数，CM 或阅读器和 Ident 配置文

件将进行参数重新分配和同步操作。 
需要在以下动作后执行“INIT” 
• 打开或重新启动 SIMATIC 控制器（OB 100/启动）

• 打开 CM/阅读器的电源

• 将阅读器插入 CM
• PROFIBUS/PROFINET 通信中的中断

• “STATUS”参数的错误消息

链接 (S7-1200, S7-1500)
通过 Ident 配置文件和“高级”块，可发送链接命令。链接命令会一次性全部发送到阅读器，

无需等待首条命令的结果。借助该功能可通过一次命令启动执行多条转发器命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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这两个块均具有可用于 100 条命令的命令缓冲区（“IID_CMD_STRUCT”的“数组 [1...n]”）。

每个命令结构中都有一个“链接”位。必须为每个链接命令置位该位。在 后一个链接命令

中，不得设置该位，使块能够识别链已结束。

说明

链接功能因设备而异 
请检查您所使用的 Ident 设备是否支持链接。 
在本手册发布时，通信模块 RF120C、RF170C 和 RF180C 不支持链接。

命令概述

表格 4-242 可链接命令概述

命令 命令代码 描述

HEX ASCII
PHYSICAL-READ 0x70 'p' 通过指定物理起始地址、长度和密码的方式从转

发器/光学阅读器系统读取数据。

PHYSICAL-WRITE 0x71 'q' 通过指定物理起始地址、长度和密码的方式向转

发器/光学阅读器系统写入数据。

READER-STATUS 0x74 't' 读出通信模块的状态。该命令不可作为链中的

后一条命令。

TAG-STATUS 0x73 's' 读出转发器的状态。

INVENTORY 0x69 'i' 请求天线范围内所有当前可访问的转发器的列

表。

FORMAT 0x66 'f' 初始化转发器。

PUT 0x65 'e' 传送标准配置文件尚未指定的后续命令。为此，

在发送数据缓冲区中为每一个命令定义相应的数

据结构。

WRITE-ID 0x67 ‘g‘ RF61xR/RF68xR：
将新的 EPC-ID 写入转发器。

KILL-TAG 0x6A ‘j‘ RF61xR/RF68xR：
永久禁用转发器。

LOCK-TAG-BANK 0x79 ‘y‘ RF61xR/RF68xR：
定义转发器的访问密码。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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命令结构示例

表格 4-243 带 3 条命令的命令结构示例（无 EPC-ID）

命令 参数 值 描述

命令 1 IID_CMD_STRUCT[2].CMD 0x69 执行持续时间为 2 个清单的清

单。IID_CMD_STRUCT[2].ATTRIBUTES 0x80
IID_CMD_STRUCT[2].EXT_UHF.
INVENTORY.DURATION

2

IID_CMD_STRUCT[2].EXT_UHF.
INVENTORY.DUR_UNIT

1

IID_CMD_STRUCT[2].OPTIONS.CHAIN
ED

true

命令 2 IID_CMD_STRUCT[3].CMD 0x70 从用户组的地址 0 开始读取 
10 个字节。IID_CMD_STRUCT[3].EXT_UHF.

MEM_BANK
3

IID_CMD_STRUCT[3].LEN_DATA 10
IID_CMD_STRUCT[3].ADDR_TAG 0
IID_CMD_STRUCT[3].OPTIONS.CHAIN
ED

true

命令 3 IID_CMD_STRUCT[4].CMD 0x71 从用户组的地址 20 开始写入 
10 个字节。IID_CMD_STRUCT[4].EXT_UHF.

MEM_BANK
3

IID_CMD_STRUCT[4].LEN_DATA 10
IID_CMD_STRUCT[4].ADDR_TAG 20
IID_CMD_STRUCT[4].OPTIONS.CHAIN
ED

false

在链接中，可以使用整个“IID_CMD_STRUCT”缓冲区（“IID_CMD_STRUCT[1...n]”）。链的启

动通过“CMDSEL”参数设置。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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如果在链中执行多条有数据返回的命令，则可通过“IID_CMD_STRUCT[x].OFFSETBUFFER”参
数为每条命令设置接收缓冲区“RXREF”中的数据位置。

说明

“IID_CMD_STRUCT[1]”为“INIT”保留

在 Ident 配置文件中，“IID_CMD_STRUCT[1]”参数通常为“INIT”保留。如果想要为另一条命令

使用“IID_CMD_STRUCT[1]”，请确保存在“INIT”时向该参数中写入复位参数。

命令重复 (S7-1200, S7-1500)
Ident 配置文件支持命令重复（Repeat 命令）。 

说明

命令重复因设备而异 
请检查所使用的 Ident 设备是否支持命令重复。 
在本手册发布时，RF61xR/RF68xR 阅读器（自 V3.0 起）和通信模块 ASM 456（自 V5.0 
起）、RF166C 以及 RF18xC/RF18xCI 支持命令重复。

工作原理

阅读器重新启动（或“INIT”）后，Ident 配置文件将向阅读器传输一次命令或命令链。通过首个

“EXECUTE”自动进行命令传输。该命令（或 后一条命令或命令链）始终在阅读器中保持缓

冲状态。如果启动命令重复，将再次执行临时存储在阅读器上的命令，然后将结果传送到 
Ident 配置文件。

确保“EPCID/UID”参数中待重复命令的值为 0。如果 EPC-UID 为其它值，将生成一条错误消息。

命令重复的作用

• PROFIBUS/PROFINET 上的数据传输降至 低。当总线组态规模大且传输速度较慢时，减

少数据传输的优势特别明显。 
• 无论 Ident 配置文件如何，阅读器都会处理每个转发器。这在门应用上具有明显优势，因

为所有转发器始终以 大阅读器扫描速度进行识别。

• 特别是对于为非周期性帧提供很少系统资源的控制器，总数据吞吐量将显著提高。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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命令概述

表格 4-244 支持命令重复的命令概述

命令 命令代码 描述

HEX ASCII
PHYSICAL-READ 0x70 'p' 通过指定物理起始地址、长度和密码的方式从转

发器/光学阅读器系统读取数据。

PHYSICAL-WRITE 0x71 'q' 通过指定物理起始地址、长度和密码的方式向转

发器/光学阅读器系统写入数据。

READER-STATUS 0x74 't' 读出阅读器的状态。

TAG-STATUS 0x73 's' 读出转发器的状态。

INVENTORY 0x69 'i' 请求天线范围内所有当前可访问的转发器的列

表。

FORMAT 0x66 'f' 初始化转发器。

KILL-TAG 0x6A ‘j‘ 永久禁用转发器。

LOCK-TAG-BANK 0x79 ‘y‘ 定义转发器的访问密码。

启动命令重复

使用命令重复时，可传送命令或不传送命令。下面介绍了不同的步骤。

同时传送命令时重复命令的顺序：

1. 如适用，启用“Presence_Mode”。 
2. 在设置“RPTCMD”的同时使用输入参数“EXECUTE”启动命令。①

系统将处理命令并将结果传送到 Ident 配置文件。
Repeat 命令在阅读器上激活。

3. 阅读器将通过 Ident 配置文件的输出参数“RPTACT”确认激活。仅在首条命令已执行后才会进行
确认。②
在天线场中识别出转发器后，阅读器会自动执行命令。
如果阅读器不支持 Repeat 命令，“RPTACT”将保持未激活状态。如果此时仍设置“EXECUTE”，则
在超时 10 秒后将输出错误“0xE7FE0900”。

4. 可通过重复设置“EXECUTE”输入参数来读出各个结果。③

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

6092 编程和操作手册, 11/2022



EXECUTE

RPTCMD

DONE 

RPTACT

BUSY

图 4-30 同时传送命令时重复命令的顺序

不传送命令时重复命令的顺序：

该顺序仅适用于所涉及命令已传送完毕的情况。

1. 如适用，启用“Presence_Mode”。 
2. 设置“RPTCMD”输入参数。①

Repeat 命令在阅读器上激活。

3. 阅读器将通过 Ident 配置文件的输出参数“RPTACT”确认激活。仅在首条命令已执行后才会进行
确认。②
如果阅读器不支持 Repeat 命令，“RPTACT”将保持未激活状态。如果此时仍设置“EXECUTE”，则
在超时 10 秒后将输出错误“0xE7FE0900”。

4. 可通过重复设置“EXECUTE”输入参数来读出各个结果。③

EXECUTE

RPTCMD

DONE 

RPTACT

BUSY

图 4-31 不传送命令时重复命令的顺序

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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结束命令重复

可通过复位“RPTCMD”或使用“INIT”或“SRESET”命令来结束命令重复。下面介绍了不同的步骤

结束 Repeat 命令并复位“RPTCMD”：
1. 复位“RPTCMD”输入参数。①

2. 通过“EXECUTE”输入参数获取任意现有的确认。②
只要存在确认，阅读器就会保持“RPTACT”输出参数的置位状态。

3. 没有任何其它确认后，阅读器将复位“RPTACT”。③

EXECUTE

RPTCMD

DONE 

RPTACT

BUSY

图 4-32 通过复位“RPTCMD”来结束 Repeat 命令（正常结束）

通过阅读器复位“RPTACT”输出参数。在特定情况下，“RPTACT”的复位可能会延迟。也就是说，

不与上一个确认的“DONE”同时发生。如果块现在通过“EXECUTE”重新启动且“RPTACT”仍处于

置位状态，则即使缓冲区中不再有任何结果，块也不会结束 (BUSY = 1)。此时，可等待读出

下一批转发器。还可通过“INIT”或“SRESET”结束块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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EXECUTE

RPTCMD

DONE 

RPTACT

BUSY

图 4-33 通过复位“RPTCMD”来结束 Repeat 命令（上一条命令保持未决状态）

说明

通过“INIT”或“SRESET”结束 Repeat 命令

如果在复位“RPTCMD”输入参数后仍处理的转发器数目未知，则使用输入参数“INIT”或“SRESET”
结束 Repeat 命令。

通常，由于不运行复位例程，“SRESET”的执行速度明显加快。

通过“INIT”结束 Repeat 命令：

1. 复位“RPTCMD”输入参数并设置“INIT”输入参数。①
如果“RPTCMD”未复位，阅读器上将再次激活 Repeat 命令。由于不存在命令，该响应会触发
一条错误消息。

2. 阅读器因“INIT”输入参数而复位“RPTACT”输出参数。②

通过“SRESET”结束 Repeat 命令：

1. 复位“RPTCMD”输入参数并设置“SRESET”输入参数。①

2. “DONE”输出参数置位，阅读器将复位“RPTACT”输出参数。②

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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INIT/SRESET

RPTCMD

DONE 

RPTACT

图 4-34 通过“INIT”/“SRESET”结束 Repeat 命令

数据缓冲区

永久性命令重复可导致到 Ident 配置文件的数据传送速度比处理新转发器的速度慢。所有通

信模块和一些阅读器具有可用作存储命令序列（链接）和结果的数据缓冲区（例如 Repeat 命
令）。如果数据缓冲区已满，则不可再从转发器读取新数据或向其中写入新数据，并且不继

续处理新到达的转发器。

表格 4-245 支持命令重复和保存结果的设备

设备类型 已链接命令和结果的缓冲

区数

可通过命令重复处理的

大用户数据

RF360R 1) 270 270 × 1034 字节 = 279 180 字节

150 150 × 480 字节 = 72 000 字节

RF61xR/RF68xR 250 250 × 1034 字节 = 258 500 字节

RF180C 150 150 × 233 字节 = 34 950 字节

RF18xC/RF18xCI 270 270 × 1034 字节 = 279 180 字节

RF166C 270 270 × 229 字节 = 61 830 字节

ASM 456 150 150 × 233 字节 = 34 950 字节

1) 自固件版本 > V2.0 起，支持 Repeat 命令。使用 Repeat 命令时，缓冲区数减少为 150 个。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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下列设备支持命令重复，且具有必要的数据缓冲区。不过，数据缓冲区仅用作命令序列（链

接）的缓冲区，而不用于保存结果。

表格 4-246 支持命令重复的设备

设备类型 串联命令的缓冲区编号 可通过命令重复处理的

大用户数据

RF300 阅读器；第 1 代。 245 245 × 233 字节 = 57 085 字节

RF300 阅读器；第 2 
代。1)

299 299 × 233 字节 = 69 667 字节

150 150 × 480 字节 = 72 000 字节

1) 自固件版本 > V1.7 起，使用“RF300 快速协议”时的缓冲区数减少为 150 个。

说明

命令重复的限制

对于具有唯一标签 ID（UID 或 EPC-ID）的 RFID 系统（例如 RF300、RF600、MOBY U），存

储的命令只能在不同转发器进入天线场的情况下重复。如果同一转发器（相同的 UID/EPC-ID）
重复进入天线场，则不会重复处理该转发器。

错误消息 (S7-1200, S7-1500)

“STATUS”输出参数的结构 (S7-1200, S7-1500)
如果输出参数设为“ERROR = TRUE”，则在 Indent 配置文件功能中始终包含一个错误状态。该

错误可通过“STATUS”输出参数分析（解码）。

“STATUS”输出参数由以下 4 个字节组成：

表格 4-247 “STATUS”输出参数的字节

字节 含义

字节 3
（ 低有效字

节）

警告

在该字节中，每一个位都有单独的含义。

字节 2 错误代码

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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字节 含义

字节 1 错误编号

该字节定义错误代码和警告的含义。错误编码具有下列含义：

• 0x00 - 无错误，无警告

• 0x81...0x8F - 控制器根据参数“x”(0x8x) 报错。

• 0xFE - Ident 配置文件或通信模块/阅读器出错

字节 0 指令编号

• Cx - 现场总线通信错误

• E1 - 与转发器相关的错误

• E2 - 空中接口的错误

• E4 - 阅读器硬件故障

• E5 - 阅读器与 FB 之间的通信错误

• E6 - 用户命令错误

• E7 - 由 FB 生成的错误消息

• F0 - 警告

通信模块/阅读器错误 (S7-1200, S7-1500)
出错的原因例如：

• CM 和阅读器之间的通信发生错误，或者阅读器和转发器之间的通信发生错误。

• 通信模块无法处理命令。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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“STATUS”的字节 3 与出错消息无关。

表格 4-248 “STATUS”输出参数所反映的来自于 Ident 配置文件或来自于通信模块/阅读器的错误消息

错误消息

（十六进制）

描述

0xE1FE010
0

无法写入转发器存储器 
• 转发器存储器出现故障。

• 转发器 EEPROM 写入过于频繁，已经达到有效期。

• 转发器受到写保护（存储器锁定）。

0xE1FE020
0

存在性错误

转发器已移动到阅读器的传输窗口之外。该命令仅执行了一部分。 
读取命令：“IDENT_DATA”无有效数据。

写入命令：刚离开天线场的转发器包含不完整的数据记录。

可能的原因：

• 阅读器与转发器之间未始终保持有效的工作距离。

• 组态错误：待处理的数据记录过大（动态模式）。

• 超时：在天线场中无转发器

0xE1FE030
0

地址错误

转发器的地址区已超出。

可能的原因： 
• 指令起始的起始地址设置不正确。

• 转发器类型不正确。

• 要写入的区域是写保护区域。

自由端口：地址 ≠“0x0000”、“0x0002”、“0xFFFF”
0xE1FE040
0

初始化错误

转发器无法执行初始化命令。

可能的原因：

• 转发器存在故障。

0xE1FE050
0

转发器存储器已满。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE1FE060
0

转发器存储器错误

• 从未向转发器写入数据，或其因电池故障而丢失了存储器内容。

可能的原因/要采取的操作：

– 更换转发器（如果电池位已置位）。

– 重新初始化转发器。

• RF300：对于信号量方法，数据存储未正确完成。

0xE1FE070
0

• 密码错误

• RF300：ECC 错误

可能的原因：

– 无法更正位错误。

– 转发器数据已丢失（转发器故障）。

– 未使用 ECC 驱动程序初始化转发器。

– 转发器的 EEPROM 存储器已达到有效期，并且数据已丢失。

– 转发器（带 FRAM 存储器）的存储温度过高，并丢失了信息。

初始化后，转发器也许可继续使用。

0xE1FE080
0

天线场中的转发器没有预期的 UID/EPC ID 或没有 UID/EPC ID。

0xE1FE090
0

转发器不支持该命令。

0xE1FE0A0
0

转发器受读/写保护。 

0xE1FE810
0

转发器无响应。 

0xE1FE820
0

转发器密码不正确。拒绝访问。 

0xE1FE830
0

写入转发器的数据验证失败。

可能的原因：

• 转发器存在故障。

• 转发器位于限制区域。

0xE1FE840
0

常规转发器错误 
如有需要，请联系支持部门。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE1FE850
0

转发器功率过低，无法执行命令。

可能的原因：

• 转发器位于限制区域。

• 阅读器或天线的发射/辐射功率过低。

0xE2FE010
0

阅读器上存在场干扰

可能的原因：

• 阅读器正在接收环境中的干扰脉冲。

– 外部干扰场。干扰场可通过移动阅读器的“感应场指示器”进行检测。

– 两个阅读器之间的距离太小，不符合组态准则。

– 阅读器连接电缆损坏、太长或不符合规范。

• 发送错误过多

经过多次尝试后，转发器仍无法接收命令，或无法正确写入来自通信模块的数据。

– 转发器恰好位于传送窗口的限制区域内。

– 向转发器进行的数据传送受外部干扰影响。

• CRC 发送错误

– 转发器频繁地报告 CRC 错误（转发器位于阅读器的限制区域内；转发器和/或阅读器存在

硬件故障）。

• 仅在初始化时：接收转发器确认时发生 CRC 错误（原因可能与阅读器的场干扰有关）。

• 格式化时，转发器必须位于阅读器的传送窗口之内；否则会发生超时错误，即：

– 转发器恰好置于传送窗口的限制区域内。

– 转发器存在故障，功耗过大。

– “FORMAT”对 EEPROM 转发器进行了错误组态。

• RF600：
– 无可用的 ETSI 通道。

– 在“INIT”命令中选择了错误的通信标准。

– 专家参数错误。

– ETSI 无线配置文件的性能检查发现问题。

• 自由端口：否定确认或阅读器的帧错误

0xE2FE020
0

• 位于传输窗口中的转发器数目过多，已超出阅读器同时处理的能力。

• 传输窗口中存在多个转发器。

0xE2FE810
0

传送窗口中不包含具有所需 EPC-ID/UID 的转发器，或天线场中没有任何转发器。

0xE2FE820
0

请求的数据不可用。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE2FE830
0

阅读器转发器通信发生 CRC 错误。

0xE2FE840
0

未启用选择的天线。

0xE2FE850
0

未启用选择的频率。

0xE2FE860
0

未激活载波信号。

0xE2FE870
0

传输窗口中存在多个转发器。

0xE2FE880
0

常规无线协议错误

0xE4FE010
0

24 V 输出的短路或过载

• 阅读器的电流过大。

• 阅读器电缆将导致短路。

可能后果：

• 受影响的输出将关闭

• 发生总体过载时，所有输出均关闭

• 只能通过关闭 24 V 电压然后再打开来执行复位

• 然后启动“Reset_Reader”
0xE4FE030
0

• 与阅读器之间的连接出错；阅读器无应答。

– 通信模块与阅读器之间存在接线错误，或电缆断线。

– 24 V 电源电压未连接或已关断，或暂时发生故障。

– 通信模块上的自动熔断器已熔断。

– 硬件故障。

– 另一阅读器位于附近区域并处于激活状态。

– 在更正错误后，执行“INIT”/“WRITE-CONFIG”。
• 阅读器的天线已关闭。一个指向通信模块的标签命令已在此状态下启动。

– 使用“天线打开/关闭”命令打开天线。

– 天线已打开（关闭）并且收到另一个打开（关闭）命令。

• 在“SET_ANT”命令中使用了未知模式。

• 阅读器上的天线已关闭或发生天线或天线电缆故障。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE4FE040
0

• 通信模块或阅读器上的缓冲区不足，无法临时存储命令。

• 自由端口：在检索现有数据之前接收了新的数据。

– 扫描模式： 新数据丢失。

通过“写”命令，将丢失 早的确认，且不生成错误消息。

0xE4FE050
0

通信模块或阅读器上的缓冲区不足，无法临时存储数据。

0xE4FE060
0

此状态下不允许使用该命令或不支持该命令。

可能的原因：

• “INIT”命令已连结。

• RF600：在非“存在性模式”下启动了命令重复。

0xE4FE070
0

来自阅读器/通信模块的启动消息

阅读器或通信模块已关闭，尚未接收到“Reset_Reader”（“WRITE-CONFIG”）命令。

可能的原因/要采取的操作：

• 执行“INIT”命令。

• 在“IID_HW_CONNECT”参数中多次使用了同一个物理地址。检查“IID_HW_CONNECT”参数分

配。

• 检查与阅读器的连接。

• 更改传送速度后，设备尚未重新启动。

0xE4FE810
0

指定的转发器标签场未知。

0xE4FE8A0
0

常规错误

0xE4FE8B0
0

未传送组态数据/参数，或传送了不良的组态数据/参数。

可能的原因： 
• 访问的读取点尚未组态。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE4FE8C0
0

• Ident 配置文件和通信模块之间的通信错误。握手错误。

可能的原因/要采取的操作：

– 通信模块的 UDT 由其它程序部分覆盖

– 检查 UDT 中通信模块的参数设置

– 检查导致该错误的 Ident 配置文件命令

– 在更正错误后，启动“INIT”
• 发生背板总线/PROFIBUS DP 1)/PROFINET 错误

仅当已在 PROFIBUS 组态中启用访问监视时，才会指示此错误。

可能的原因/要采取的操作：

– 背板总线/PROFIBUS DP/PROFINET 总线连接中断（总线断线；通信模块上的总线连接器

暂时拔出）。

– 背板总线/PROFIBUS DP/PROFINET 主站不再寻址通信模块

– 执行“INIT”
– 通信模块已检测到总线上存在帧中断。背板总线、PROFIBUS 或 PROFINET 可能已重新组态

（例如，使用 HW Config 或 TIA Portal）
1) 仅当已在 PROFIBUS 组态中启用“看门狗”时，才会指示此错误。

0xE4FE8D0
0

• 固件错误

可能的原因： 
未完全运行固件更新。

• 通信模块/阅读器的内部通信错误

可能的原因/要采取的操作：

– 通信模块/阅读器上的连接器触点有问题

– 通信模块/阅读器的硬件存在故障；→ 将通信模块/阅读器送修。

– 消除错误后，执行“INIT”命令。

• 监视模块/阅读器的内部监视错误

可能的原因/要采取的操作：

– 通信模块/阅读器上的程序执行错误

– 关闭通信模块/阅读器的电源然后重新打开。

– 消除错误后，执行“INIT”命令。

0xE4FE8E0
0

由于总线连接器已拔出，当前命令由“WRITE-CONFIG”（“INIT”或“SRESET”）命令中止。

可能的原因：

• 与转发器的通信由“INIT”中止。

• 仅当存在“INIT”或“SRESET”时才会报告这一错误。

0xE5FE010
0

阅读器/通信模块上的序号顺序 (SN) 不正确

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE5FE020
0

Ident 配置文件中的序号顺序 (SN) 不正确

可能原因：未在设备组态中设置用户模式“Ident 配置文件/RFID 标准配置文件”。

0xE5FE040
0

阅读器/通信模块上的数据块号 (DBN) 无效

0xE5FE050
0

Ident 配置文件中的数据块号 (DBN) 无效

0xE5FE060
0

阅读器/通信模块上的数据块长度 (DBL) 无效

0xE5FE070
0

Ident 配置文件中的数据块长度 (DBL) 无效

0xE5FE080
0

之前的命令仍处于活动状态或缓冲区已满。

尽管上一命令仍处于活动状态，仍向阅读器或通信模块发送了一条新命令。 
• 只能通过“INIT”中止激活的命令。

• 启动新命令之前，必须将 DONE 位置 1（例外情况：“INIT”）。

• 为两次 Ident 配置文件调用分配了相同的“HW_ID”、“CM_CHANNEL”和“LADDR”参数设置。

• 两次 Ident 配置文件调用使用的指针相同。

• 消除错误后，执行“INIT”命令。

• 处理命令重复（例如，固定代码转发器）时，未从转发器中获取任何数据。阅读器/通信模

块上的数据缓冲区已溢出。转发器数据已丢失。

0xE5FE090
0

阅读器或通信模块执行硬件复位（“INIT_ACTIVE”置“1”）。“INIT”应来自 Ident 配置文件（循环控

制字中的位 15）。

0xE5FE0A0
0

“CMD”命令代码与相关确认不匹配。这可以是常规操作中不会发生的软件错误或同步错误。

0xE5FE0B0
0

确认帧的顺序 (TDB/DBN) 不正确

0xE5FE0C0
0

同步错误（循环控制字中“AC_H / AC_L”和“CC_H / CC_L”的增量不正确）。必须执行“INIT”。

0xE5FE810
0

阅读器和通信模块之间的通信错误

访问被拒绝

0xE5FE820
0

阅读器和通信模块之间的通信错误

资源被占用

0xE5FE830
0

阅读器和通信模块之间的通信错误

串行接口出现功能性错误

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE5FE840
0

阅读器和通信模块之间的通信错误

其它故障/错误

0xE6FE010
0

未知命令

Ident 配置文件向阅读器发送了无法解析的命令。

可能的原因：

• 提供给“AdvancedCmd”块的“CMD”不正确。 
• “AdvancedCmd”块的“CMD”输入被覆盖。 
自由端口：错误的命令参数或未经授权的命令链接（错误的长度规范）

0xE6FE020
0

命令索引 (CI) 无效

0xE6FE030
0

• 通信模块或阅读器组态错误。

可能的原因/要采取的操作：

– 检查 Ident 配置文件中的“INPUT”参数。

– 检查 HW Config/STEP 7 (TIA Portal) 中的参数分配。

– “WRITE-CONFIG”命令的参数设置不正确。

– 启动后，阅读器或通信模块仍未接收到“INIT”。
• PROFIBUS/PROFINET 上的阅读器或通信模块的参数分配不正确，命令无法执行。

可能的原因/要采取的操作：

– 输入/输出区域的长度过短，不能用于循环 I/O 字。 
使用的 GSD 文件是否正确？

– 通过命令（例如“READ”）设置的用户数据长度过长。

• 处理命令时出错

可能的原因/要采取的操作：

– “AdvancedCmd”或“IID_CMD_STRUCT”中的数据不良（例如“WRITE”命令长度 = 0）；检查

“AdvancedCmd”或“IID_CMD_STRUCT”并执行“INIT”。
– 阅读器/通信模块硬件故障：阅读器或通信模块通过“INIT”接收到不良数据。

– 命令中的长度规范不一致

• 选择的复位块有误。

可能的原因/要采取的操作：

– 使用适用于 Ident 设备的复位块。

– RF68xR 和 RF120C 的工艺对象：无论选择哪种 Ident 设备/系统，均使用“Reset_Reader”函
数块。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE6FE040
0

存在性错误

转发器未经处理已通过阅读器的传送窗口。

• 通信模块不会立即报告此错误消息。阅读器或通信模块将等待下一条写入/读取命令。然后

立即通过错误回复该命令，不执行该写入/读取命令。阅读器/通信模块将再次正常执行下一

条命令。

• 可以使用“INIT”复位该错误状态。

0xE6FE050
0

出现的错误需要 Reset_Reader （即“WRITE-CONFIG”）。

可能的原因/要采取的操作：

• “WRITE-CONFIG”命令不正确。

• 消除错误后，执行“INIT”。
• 检查参数“IID_HW_CONNECT”。 

0xE6FE810
0

参数缺失。

0xE6FE820
0

参数格式无效。

0xE6FE830
0

参数类型无效。

0xE6FE840
0

参数未知

0xE6FE850
0

命令或帧的格式无效。

0xE6FE860
0

“清单”命令失败。

0xE6FE870
0

对转发器的读访问失败。

0xE6FE880
0

对转发器的写访问失败。

0xE6FE890
0

写入转发器的 EPC ID/UID 失败。

0xE6FE8A0
0

启用转发器的写保护失败。

0xE6FE8B0
0

“Kill”命令失败。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE7FE010
0

在此状态下，仅允许“Reset_Reader”命令（“CMDSEL =1”且“CMD = 0x78”时的“WRITE-
CONFIG”）。

0xE7FE020
0

• 不允许命令代码“CMD”或“CMDSEL”中的值。

可能的原因/要采取的操作： 
– “CMDSEL”或“CMDDIM”参数的设置错误。检查参数。

– “CMDSEL”参数的值必须在 1 到 100 之间，且在任何情况下都不能大于“CMDDIM”参数的值

（ 大值为 100）。

• 使用“Read_Tagfield/Write_Tagfield”：
“TAGFIELD”参数中不允许的值。该值必须介于 1 ... 64 之间。

0xE7FE030
0

命令的“LEN_DATA”参数值过长，与保留在发送数据缓冲区 (TXBUF) 内的全局数据不匹配。 

0xE7FE040
0

接收数据缓冲区 (RXBUF) 或发送数据缓冲区 (TXBUF) 太小，在 TXBUF/RXBUF/IDENT_DATA 中创

建的缓存数据类型不正确或“LEN_DATA”参数为负值。 
可能的原因/要采取的操作： 
• 检查缓冲区 TXBUF/RXBUF/IDENT_DATA 大小是否至少与在“LEN_DATA”中指定的大小相等。

• 对于 S7-1200/1500：
– 在 Ident 指令中，只能为 TXBUF 和 RXBUF、或 IDENT_DATA 创建“字节数组”。

– 在“Tag_Status”和“Reader_Status”块中，只能创建“字节数组”或相应的数据类型

（“IID_TAG_STATUS_XX_XXX”或“IID_READER_STATUS_XX_XXX”），而在所有其它块中，

只能创建“字节数组”。

0xE7FE050
0

只有“INIT”命令可以作为下一条命令。所有其它命令均会被拒绝。

0xE7FE060
0

非循环数据记录的数据记录索引不正确 
允许的索引范围为“101 ... 108”和“-20401 ... -20418”。

0xE7FE070
0

阅读器或通信模块未响应“INIT”（循环状态消息中需要“INIT_ACTIVE”）。 
接下来的步骤： 
• 检查地址参数“LADDR”。 

0xE7FE080
0

“INIT”期间发生超时（60 秒）

0xE7FE090
0

不支持命令重复。

0xE7FE0A0
0

PDU（Protocol Data Unit，协议数据单元）传送过程中出错。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE7FE0B0
0

“CMDREF”参数未正确设置。检查参数。

必须将参数“CMDREF”创建为“IID_CMD_STRUCT 数组”，且 多可包含 100 个元素。

0xFxFExx00 “FxFExxxx”错误与相应的“ExFExxxx”错误相同（请参见“ExFExxxx”错误）。

字节 3 包含附加警告信息。

光学阅读器错误 (S7-1200, S7-1500)
出现错误消息后，会重置“IN_OP”信号（正在运行），同时“STATE/SF”LED 指示灯会呈红色常

亮。此外，会通过 Ident 配置文件对“Ready”或“Done”位进行连接重置。 
如果光学阅读器连接到 PROFINET IO，这些错误消息会触发相关 I/O 控制器上的诊断中断。有

关如何读出并评估光学阅读器上提供的诊断信息的说明，请参见 I/O 诊断。

表格 4-249 通过“STATUS”输出参数反映的错误消息（“IN_OP”会重置）

错误消息

（十六进制）

描述

0xE1FE020
0

内部接口与图像传感器之间的连接中断。

如果重新打开设备时仍然出现错误，请联系技术支持。

0xE1FE040
0

传输错误

由于无法在足够短的时间内查询数据而导致发送缓冲区已满。

降低触发频率或加快处理结果的速度。 
如果需要，在 PROFINET 组态中更改更新时间。

如果需要，也可提高 CM 连接的传输速度。为避免出现短暂传输高峰，可在“图像获取”(Image 
acquisition)、“控制”(Control) 选项卡中增大程序的图像缓冲区大小。

0xE1FE060
0

由于存储空间不足或程序受损而导致无法启动程序。

降低存储空间需求并再次“保存程序”。

0xE1FE070
0

比较错误

由于匹配设置不当而导致无法创建程序。

调整匹配设置或使用合适的测试对象。

0xE4FE040
0

内部文件错误

保存到只读存储器时出错。

如果该错误频繁发生，请联系技术支持。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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错误消息

（十六进制）

描述

0xE4FE060
0

灯过载

接入的灯过载。已超出“选项”(Options)、“照明”(Lighting) 选项卡中组态的或默认的“ 大占

空比”(Maximum duty cycle)。
降低触发频率，缩短曝光时间或使用功率更大的灯。

0xE4FE840
0

后一个命令序列出错。

如果触发过快，可能会出现此类错误。执行新命令前，Ident 配置文件只能处理一个命令。

0xE6FE040
0

无法创建或保存程序。

• 保存程序时，DISA 信号在无效点处发生更改，或者未按照正确的时间顺序施加信号。

检查所施加信号的顺序。再次启动程序保存过程。

• 无法创建程序。

调整参数分配、测试对象在图像中的位置或者图像质量。

• 尝试通过在“控制器”(Controller) 中设置的接口保存无效编号下的程序。

选择一个介于 1 和 15 之间的程序编号。对于 SIMATIC MV420 SR-B，1 至 5 和 15 为有效的

程序编号。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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出现以下错误后，不会重置“IN_OP”信号（正在运行），同时“STATE/SF”LED 指示灯不会呈红

色点亮。

表格 4-250 通过“STATUS”输出参数反映的消息（“IN_OP”未重置）

消息

（十六进制）

说明

0xE1FE030
0

MV 命令中的参数错误

命令构建错误。可能的原因：

• “WRITE”命令的指定地址 ≠“0x0000”。 
• MV 命令程序发生变化 

– 所要写入的数据长度 >“0x1”。 
– 所发送的程序编号 >“0xF”。 

未保存所发送的程序编号。

0xE6FE010
0

命令未被允许或已中止。

通过无程序选择的“INIT”可获取到确切的错误消息。可能的原因： 
• 发送缓冲区已满。

• 程序受损。

• 以太网接口正在运行中但存在问题。

• 接入的灯过载。

• 由于缺少参数分配，匹配字符串访问失败。

0xE6FE030
0

无法执行带程序选择的初始化（“INIT”/“WRITE-CONFIG”）。可能的原因：

• 未存储所发送的程序编号。

• 阅读器仍处于自检过程中。

总线/背板总线错误 (S7-1200, S7-1500)
当前所使用的总线系统（背板总线、PROFIBUS、PROFINET）的传输层发出错误信号。为进

行精确的故障排除和分析，PROFIBUS 追踪器可非常有效。对于 PROFINET，可以使用开源软

件“Wireshark”。PROFIBUS 或 PROFINET 系统诊断可提供有关错误原因的更多信息。 
“80/C0/DE/DF” 开头的错误消息对应总线/背板总线错误。有关错误消息的详细信息，请参考 
STEP 7 帮助中的块“WRREC”或“RDREC”(SFB52/SFB53)。

指令

4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
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警告 (S7-1200, S7-1500)
如果“STATUS”的字节 0（功能编号）有“Fx”或“Dx”值，则“STATUS”输出参数的字节 3 指示警告。

表格 4-251 使用 Ident 配置文件时可能出现的警告

字节 0...2 字节 3 含义

FxFExx 位 0 该位始终置“0”
位 1 ECC 模式已纠正单个位错误。

位 2 电池电量低

位 3 取决于制造商

位 4 取决于制造商

位 5 取决于制造商

位 6 取决于制造商

位 7 取决于制造商

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

4.2.1 异步指令 (S7-300, S7-400)

4.2.1.1 同步指令和异步指令之间的不同之处 (S7-300, S7-400)

异步指令

在程序处理过程中，同步指令和异步指令的处理方式不同。

“同步”和“异步”的属性会影响到指令调用与执行的时间。

• 对同步指令而言：当同步指令的调用结束时，该指令的操作也同样结束。

• 而异步指令则有所不同：异步指令的执行可能会延续到跨多个调用。在 CPU 中，异步指

令的执行与循环用户程序同步进行。异步指令在执行过程中会占用 CPU 中的资源。

异步操作通常用于数据传输（模块的数据记录、通信数据和诊断数据）。

有关异步指令的更多信息，请参见：SIMATIC S7-1500 / ET 200MP 手册集 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/86140384)系统手册中的程序处理的基本信息 
> 异步指令

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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作业标识

要执行一个跨多个调用的指令，CPU 必须为该指令正在运行的作业分配一个唯一的后续调用。

根据指令的类型，CPU 会通过下列某种方式为作业指定一个调用：

• 通过指令的实例（类型为“SFB”的系统功能块）

• 通过指令的输入参数，标识该作业。

如果通过异步指令触发一个过程中断、输出到 DP 从站、启动数据传输或中止一个未组态的

连接，并在当前作业完成之前再次调用该指令，则该指令的反应取决于第二次调用中是否包

含相同的作业。

将参数传递到待异步执行的程序块中

可以使用不同的访问类型（“标准”和“优化”）创建代码块 (FB/FC) 和数据块 (DB)。在代

码块中，可以调用任何指令。某些指令（如“WRIT_DBL”和“READ_DBL”）为异步执行。由于数

据在指令的执行过程中会发生变更，因此无法通过 TEMP 中的变量提供这些块。

在包含有不同访问类型且相互调代码块的用程序中，请确保不使用这些指令。这样可能会导

致以下情况：

• 标准数据块中的结构将直接或间接地传递到一个已优化的代码块中，而该代码块又将该

结构直接或间接地转发给上述的某个块。

• 反之亦然。即，将已优化代码块中的一个结构直接或间接地传递到标准数据块，而标准

数据块又将该结构直接或间接地转发给上述的某个程序块。

否则将在 TEMP 中传递的数据创建一个隐藏的副本，从而导致异步程序块返回一个否定应答。

参数 REQ
输入参数 REQ (request) 仅适用于启动作业：

• 通过将输入参数 REQ 设置为“1”触发该作业（第 1 种情况）。

• 如果已启动了某一特定作业，但在未完成时又再次调用该指令执行相同的作业（例如，在

循环中断 OB 中），则该指令不会检测 REQ（第 2 种情况）。

• 如果该作业执行完成，但输入参数 REQ 仍设置为“1”，则该作业将立即再次启动。

说明

REQ 位 = “1”
请注意，置位 REQ 位时，如果之前的调用结束则将启动该异步指令，从而导致意外结果。

要确保项目清晰且易于维护，建议尽早将 REQ 位复位为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL 和 BUSY
输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。 
请注意本章节中的注意事项：通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
• 在第 1 种情况中（通过 REQ = 1 进行首次调用），如果系统资源输入参数且输入参数正确，

则 RET_VAL 中会输入代码 W#16#7001，同时将 BUSY 置位为“1”。
如果所需系统资源当前正在使用或输入参数错误，则 RET_VAL 中将输入相应的错误代码，

同时 BUSY 的值为“0”。
• 在第 2 种情况中（中间调用），将在 RET_VAL 中输入代码 W#16#7002（与“调用仍在

进行”的消息相对应），同时将 BUSY 置位为“1”。
• 以下规则适用于对作业的 后一次调用：

– 对于指令“DPNRM_DG (页 7355)”、“X_GET (页 9053)”和“I_GET (页 9035)”，在出

现无故障数据传输时，所提供数据的数量将以一个正数输入到 RET_VAL，单位为字节。

此时，BUSY 的值为“0”。
如果传输有错误，将在 RET_VAL 中输入错误信息，此时不会对 BUSY 进行检查。

– 如果在数据传输过程没有发生错误，则通过“RD_REC (页 7320)”在 RET_VAL 中输入数

据记录的大小（字节）或值“0”。此时，BUSY 的值为“0”。如果存在错误，则在 
RET_VAL 中输入该错误代码，同时将 BUSY 的值置为“0”。

– 对于其它所有指令，如果作业执行无错误，则 RET_VAL 的值为“0”，同时将 BUSY 值也

置为“0”。如果存在错误，则在 RET_VAL 中输入该错误代码，同时将 BUSY 的值置为“0”。

说明

如果首次调用和 后一次调用相同，则 RET_VAL 和 BUSY 中的值与 后一次调用时的相同。

作业占用的资源

每个作业都会占用 CPU 资源。例如，指令“RDREC”会占用目标区域的内存空间。这些资源将

专门分配给该资源且在指令运行时始终占用（如，BUSY 的值为“1”时）。

此时，无法对所占用的资源进行更改或用作他用。例如，无法更改由“RDREC”指令所占目标

区域的长度和内容。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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概述

下表列出了上述的参数关系。尤其对指令调用完成之后但作业尚未完成时输出参数的可能值

进行了说明。 

说明

每次调用之后，必须检查程序中的相关输出参数。

作业“运行”过程中，调用、REQ、RET_VAL 和 BUSY 之间的关系。

调用次数 调用类型 REQ RET_VAL BUSY DONE ERROR
1
 

首次调用

 
1
 

W#16#7001 1 0 0
错误代码 0 0 1

2 至 (n - 
1)

中间调用 无关 W#16#7002 1 0 0

n
 

后一次调

用

 

无关

 
W#16#0000（预期：“RD_REC 
(页 7320)”，如果目标区域大于传输

的数据记录；“DPNRM_DG 
(页 7355)”、“X_GET (页 9053)”和
“I_GET (页 9035)”，如果无错误。

0 1 0

错误代码（如果出错） 0 0 1

4.2.2 基本指令 (S7-300, S7-400)

4.2.2.1 LAD (S7-300, S7-400)

位逻辑运算 (S7-300, S7-400)

---|   |---：常开触点 (S7-300, S7-400)

说明

常开触点的激活取决于相关操作数的信号状态。当操作数的信号状态为“1”时，常开触点将

关闭，同时将输出的信号状态置位为输入的信号状态。

当操作数的信号状态为“0”时，不会激活常开触点，同时该指令输出的信号状态复位为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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两个或多个常开触点串联时，将逐位进行“与”运算。串联时，所有触点都闭合后才产生信

号流。

常开触点并联时，将逐位进行“或”运算。并联时，有一个触点闭合就会产生信号流。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

请使用以下内容为此创建全局数据块：

块名称：SLI_gDB_NOContact
名称 数据类型

start1 BOOL
start2 BOOL
start3 BOOL
startOut BOOL

编写以下程序代码：

满足以下条件之一时，将置位“"SLI_gDB_NOContact".startOut”操作数：

• 操作数“"SLI_gDB_NOContact".start1”和“"SLI_gDB_NOContact".start2”的信号状态都为

“1”。
• 操作数“"SLI_gDB_NOContact".start3”的信号状态为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---| / |---: 常闭触点 (S7-300, S7-400)

说明

常闭触点的激活取决于相关操作数的信号状态。当操作数的信号状态为“1”时，常闭触点将

打开，同时该指令输出的信号状态复位为“0”。
当操作数的信号状态为“0”时，不会启用常闭触点，同时将该输入的信号状态传输到输出。

两个或多个常闭触点串联时，将逐位进行“与”运算。串联时，所有触点都闭合后才产生信

号流。

常闭触点并联时，将进行“或”运算。并联时，有一个触点闭合就会产生信号流。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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满足以下条件之一时，将置位“TagOut”操作数：

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

--|NOT|--： 取反 RLO (S7-300, S7-400)

说明

使用“取反 RLO”指令，可对逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行取反。如果该指令输入的

信号状态为“1”，则指令输出的信号状态为“0”。如果该指令输入的信号状态为“0”，则输出的

信号状态为“1”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当满足以下任一条件时，可对操作数“TagOut”进行复位。

• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_2”和“TagIn_3”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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---(   )---: 线圈 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“赋值”指令来置位指定操作数的位。如果线圈输入的逻辑运算结果 (RLO) 的信号

状态为“1”，则将指定操作数的信号状态置位为“1”。如果线圈输入的信号状态为“0”，则指定

操作数的位将复位为“0”。
该指令不会影响 RLO。线圈输入的 RLO 将直接发送到输出。

参数

下表列出了“赋值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 要赋值给 RLO 的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件之一时，将置位“TagOut_1”操作数：

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。
满足以下条件之一时，将置位“TagOut_2”操作数：

• 操作数“TagIn_1”、“TagIn_2”和“TagIn_4”的信号状态为“1”。
• “TagIn_3”操作数的信号状态为“0”且“TagIn_4”操作数的信号状态为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( R )---： 复位输出 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“复位输出”指令将指定操作数的信号状态复位为“0”。
仅当线圈输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行该指令。如果信号流通过线圈（RLO =
“1”），则指定的操作数复位为“0”。如果线圈输入的 RLO 为“0”（没有信号流过线圈），则指

定操作数的信号状态将保持不变。

参数

下表列出了“复位输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

RLO 为“1”时复位的操作

数。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

当满足以下任一条件时，可对操作数“TagOut”进行复位。

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( S )---: 置位输出 (S7-300, S7-400)

说明

使用“置位输出”指令，可将指定操作数的信号状态置位为“1”。
仅当线圈输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行该指令。如果信号流通过线圈（RLO =
“1”），则指定的操作数置位为“1”。如果线圈输入的 RLO 为“0”（没有信号流过线圈），则指

定操作数的信号状态将保持不变。

参数

下表列出了“置位输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L RLO 为“1”时置位的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件之一时，将置位“TagOut”操作数：

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6121



参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SR： 置位复位触发器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“置位复位触发器”指令，根据输入 S 和 R1 的信号状态，置位或复位指定操作数

的位。如果输入 S 的信号状态为“1”且输入 R1 的信号状态为“0”，则将指定的操作数置位为

“1”。如果输入 S 的信号状态为“0”，且输入 R1 的信号状态为“1”，则指定的操作数将复位为

“0”。
输入 R1 的优先级高于输入 S。输入 S 和 R1 的信号状态都为“1”时，指定操作数的信号状态

将复位为“0”。
如果两个输入 S 和 R1 的信号状态都为“0”，则不会执行该指令。因此操作数的信号状态保持

不变。

操作数的当前信号状态被传送到输出 Q，并可在此进行查询。

参数

下表列出了“置位复位触发器”指令的参数。

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S Input BOOL I、Q、M、D、L 使能置位

R1 Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能复位

<操作数> InOut BOOL I、Q、M、D、L 待置位或复位的操作数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 操作数的信号状态

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位操作数“TagSR”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“0”。
满足下列条件之一时，将复位操作数“TagSR”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，且操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
主控继电器 (页 215)
---(MCR<)： 打开 MCR 区域 (页 6282)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

RS： 复位置位触发器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“复位置位触发器”指令，根据 R 和 S1 输入端的信号状态，复位或置位指定操作数的

位。如果输入 R 的信号状态为“1”，且输入 S1 的信号状态为“0”，则指定的操作数将复位为

“0”。如果输入 R 的信号状态为“0”且输入 S1 的信号状态为“1”，则将指定的操作数置位为“1”。
输入 S1 的优先级高于输入 R。当输入 R 和 S1 的信号状态均为“1”时，将指定操作数的信号

状态置位为“1”。
如果两个输入 R 和 S1 的信号状态都为“0”，则不会执行该指令。因此操作数的信号状态保持

不变。

操作数的当前信号状态被传送到输出 Q，并可在此进行查询。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6123



参数

下表列出了“复位置位触发器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

R Input BOOL I、Q、M、D、L 使能复位

S1 Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能置位

<操作数> InOut BOOL I、Q、M、D、L 待复位或置位的操作数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 操作数的信号状态

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将复位操作数“TagRS”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“0”。
满足下列条件之一时，将置位“TagRS”和“TagOut”操作数：

• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，且操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
主控继电器 (页 215)
---(MCR<)： 打开 MCR 区域 (页 6282)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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--|P|--：扫描操作数的信号上升沿 (S7-300, S7-400)

说明

使用“扫描操作数的信号上升沿”指令，可以确定所指定操作数（<操作数 1>）的信号状态

是否从“0”变为“1”。该指令将比较 <操作数 1> 的当前信号状态与上一次扫描的信号状态，上

一次扫描的信号状态保存在边沿存储位（<操作数 2>）中。如果该指令检测到逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”，则说明出现了一个上升沿。

下图显示了出现信号下降沿和上升沿时，信号状态的变化：

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。检测到信号上升沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
在该指令上方的操作数占位符中，指定要查询的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的操

作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“扫描操作数的信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要扫描的信号

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、M、D、L 保存上一次查询的信号状

态的边沿存储位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位操作数“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”、“TagIn_2”和“TagIn_3”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_4”为上升沿。上一次扫描的信号状态存储在边沿存储器位“Tag_M”中。

• 操作数“TagIn_5”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

--|N|--：扫描操作数的信号下降沿 (S7-300, S7-400)

说明

使用“扫描操作数的信号下降沿”指令，可以确定所指定操作数（<操作数 1>）的信号状态

是否从“1”变为“0”。该指令将比较 <操作数 1> 的当前信号状态与上一次扫描的信号状态，上

一次扫描的信号状态保存在边沿存储器位 <操作数 2> 中。如果该指令检测到逻辑运算结果 
(RLO) 从“1”变为“0”，则说明出现了一个下降沿。

下图显示了出现信号下降沿和上升沿时，信号状态的变化：

每次执行指令时，都会查询信号下降沿。检测到信号下降沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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在该指令上方的操作数占位符中，指定要查询的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的操

作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“扫描操作数的信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要扫描的信号

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、M、D、L 保存上一次查询的信号状

态的边沿存储位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位操作数“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”、“TagIn_2”和“TagIn_3”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_4”出现信号下降沿。上一次扫描的信号状态存储在边沿存储器位“Tag_M”中。

• 操作数“TagIn_5”的信号状态为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

P_TRIG: 扫描 RLO 的信号上升沿 (S7-300, S7-400)

说明

使用“扫描 RLO 的信号上升沿”指令，可查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”到“1”的
更改。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿。

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。检测到信号上升沿时，该指令输出 Q 将立即返回

程序代码长度的信号状态“1”。在其它任何情况下，该输出返回的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 当前 RLO
<操作数> InOut BOOL M、D 保存上一次查询的 RLO 的

边沿存储位。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

先前查询的 RLO 保存在边沿存储位“Tag_M”中。如果检测到 RLO 的信号状态从“0”变为“1”，则

程序将跳转到跳转标签 CAS1 处。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

N_TRIG: 扫描 RLO 的信号下降沿 (S7-300, S7-400)

说明

使用“扫描 RLO 的信号下降沿”指令，可查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“1”到“0”的
更改。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿。

每次执行指令时，都会查询信号下降沿。检测到信号下降沿时，该指令输出 Q 将立即返回

程序代码长度的信号状态“1”。在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 当前 RLO
<操作数> InOut BOOL M、D 保存上一次查询的 RLO 的

边沿存储位。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

先前查询的 RLO 保存在边沿存储位“Tag_M”中。如果检测到 RLO 的信号状态从“1”变为“0”，则

程序将跳转到跳转标签 CAS1 处。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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定时器操作 (S7-300, S7-400)

IEC 定时器 (S7-300, S7-400)

TP：生成脉冲 (S7-300, S7-400)

说明

使用“生成脉冲”指令，可以将输出 Q 置位为预设的一段时间。当输入 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。执行该指令需要一个前置逻辑运算。该

运算可以放置在程序段的中间或者末尾。指令启动时，预设的时间 PT 即开始计时。无论后

续输入信号的状态如何变化，都将输出 Q 置位由 PT 指定的一段时间。PT 持续时间正在计时

时，即使检测到新的信号上升沿，输出 Q 的信号状态也不会受到影响。

可以扫描 ET 输出处的当前时间值。时间值从 T#0s 开始，达到 PT 时间值时结束。如果 PT 持
续时间计时结束且输入 IN 的信号状态为“0"”，则复位 ET 输出。

每次调用“生成脉冲”指令，都会为其分配一个 IEC 定时器用于存储指令数据。可按如下方

式声明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TP 的数据块（例如，“TP_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TP 类型的局部变量（例如，#MyTP_TIMER）
在程序中插入该指令时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定将 IEC 定
时器存储在自身的数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如

果创建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks 
> System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信

息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“生成脉冲”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则在启动 OB 中调用这些实例，其中 PT 参数将置位为值“0”。如果“生成脉冲”指

令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果程序中未调用该指令（如，跳过），则 ET 输出将在超出定时器值后立即返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不更新数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“生成脉冲”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

脉冲的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 脉冲输出

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前时间值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图显示了“生成脉冲”指令的脉冲图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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TON：接通延时 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“接通延时”指令将 Q 输出的设置延时 PT 指定的一段时间。当输入 IN 的逻辑运

算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。执行该指令需要一个前置逻辑

运算。该运算可以放置在程序段的中间或者末尾。指令启动时，预设的时间 PT 即开始计时。

当持续时间 PT 计时结束后，输出 Q 的信号状态为“1”。只要启动输入仍为“1”，输出 Q 就保

持置位。启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位输出 Q。在启动输入检测到新的信号

上升沿时，该定时器功能将再次启动。

可以扫描 ET 输出处的当前时间值。时间值从 T#0s 开始，达到 PT 时间值时结束。只要输入 IN 
的信号状态变为“0”，输出 ET 就复位。

每次调用“接通延时”指令，必须将其分配给存储指令数据的 IEC 定时器。可按如下方式声

明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TON 的数据块（例如，“TON_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TON 类型的局部变量（例如，#MyTON_TIMER）
在程序中插入该指令时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定将 IEC 定
时器存储在自身的数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如

果创建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks 
> System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信

息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“接通延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则在启动 OB 中调用这些实例，其中 PT 参数将置位为值“0”。如果“接通延时”指

令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果程序中未调用该指令（如，跳过），则 ET 输出将在超出定时器值后立即返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不更新数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“接通延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

接通延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 超过时间 PT 后，置位的输

出。

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前时间值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图显示了“接通延时”指令的脉冲图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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TOF：关断延时 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“关断延时”指令将 Q 输出的复位延时 PT 指定的一段时间。当输入 IN 的逻辑运

算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将置位 Q 输出。执行该指令需要一个前置逻

辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或者末尾。当输入 IN 处的信号状态变回“0”时，预

设的时间 PT 开始计时。只要持续时间 PT 仍在计时，则输出 Q 就保持置位。当持续时间 PT 计
时结束后，将复位输出 Q。如果输入 IN 的信号状态在持续时间 PT 计时结束之前变为“1”，则

复位定时器。输出 Q 的信号状态仍将为“1”。
可以扫描 ET 输出处的当前时间值。当前定时器值从 T#0s 开始，达到 PT 持续时间值时结束。

当持续时间 PT 计时结束后，在输入 IN 变回“1”之前 ，ET 输出仍保持置位为当前值。在持续

时间 PT 计时结束之前，如果输入 IN 的信号状态切换为“1”，则将 ET 输出复位为值 T#0s。
每次调用“关断延时”指令，必须将其分配给存储指令数据的 IEC 定时器。可按如下方式声

明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TOF 的数据块（例如，“TOF_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TOF 类型的局部变量（例如，#MyTOF_TIMER）
在程序中插入该指令时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定将 IEC 定
时器存储在自身的数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如

果创建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks 
> System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信

息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“关断延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则在启动 OB 中调用这些实例，其中 PT 参数将置位为值“0”。如果“关断延时”指

令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果程序中未调用该指令（如，跳过），则 ET 输出将在超出定时器值后立即返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不更新数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“关断延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常量

关断延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 超出时间 PT 后要复位的输

出。

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前时间值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图为“关断延时”指令的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SIMATIC 定时器 (S7-300, S7-400)

S_PULSE：分配脉冲定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配脉

冲定时器参数并启动”将启动预设的定时器。当输入 S 的信号状态为“1”后，该定时器在经

过预设的持续时间 (TV) 后计时结束。如果输入 S 的信号状态在已设定的持续时间计时结束

之前变为“0”，则定时器停止。这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。
持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。指令启动时，设定的定时器值将减

计数到 0。时基表示定时器值更改的时间段。当前定时器值在输出 BI 处以 BI 编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果定时器正在计时且输入端 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则输入 R 的信号状态为“1”不会有任何作用。

“分配脉冲定时器参数并启动”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序段中

或程序段的结尾。

每次访问时都会更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的

值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了指令“分配脉冲定时器参数并启动”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

预设时间值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BI 编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图显示了指令“分配脉冲定时器参数并启动”的脉冲图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，将启动“Timer_1”定时器。只要操作数

“TagIn_1”具有信号状态“1”，定时器便会在等于操作数“TagIn_Number”的定时器值时结束计

时。如果在定时器计时结束前操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，则定时器“Timer_1”
将停止。在这种情况下操作数“TagOut”将被复位为“0”。
只要定时器正在计时且操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则操作数“TagOut”的信号状态便为

“1”。定时器计时结束或复位后，操作数“TagOut”将复位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

S_PEXT：分配扩展脉冲定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配扩

展脉冲定时器参数并启动”将启动预设的定时器。即使输入 S 的信号状态变为“0”，该定时

器在经过预设的持续时间 (TV) 后仍会计时结束。只要定时器正在计时，输出 Q 的信号状态

便为“1”。定时器计时结束后，输出 Q 将复位为“0”。如果定时器计时期间输入 S 的信号状态从

“0”变为“1”，定时器将在输入 TV 中设定的持续时间处重新启动。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。指令启动时，设定的定时器值将减

计数到 0。时基表示定时器值更改的时间段。当前定时器值在输出 BI 处以 BI 编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。 
如果定时器正在计时且输入端 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则输入 R 的信号状态为“1”不会有任何作用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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“分配扩展脉冲定时器参数并启动”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序

段中或程序段的结尾。

每次访问时都会更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的

值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BI 编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，将启动“Timer_1”定时器。定时器在等于操作

数“TagIn_Number”的定时器值时结束计时，不受输入 S 中下降沿的影响。如果在定时器计时

结束前操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，则定时器将重启。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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只要定时器正在计时，操作数“TagOut”的信号状态便为“1”。定时器计时结束或复位后，操作

数“TagOut”将复位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

S_ODT：分配接通延时定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配接

通延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。当输入 S 的信号状态为“1”后，该定时器

在经过预设的持续时间 (TV) 后计时结束。如果定时器正常计时结束且输入 S 的信号状态仍为

“1”，则输出 Q 将返回信号状态“1”。如果定时器运行期间输入 S 的信号状态从“1”变为“0”，定

时器将停止。在这种情况下，将输出 Q 的信号状态复位为“0”。
持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。指令启动时，设定的定时器值将减

计数到 0。时基表示定时器值更改的时间段。当前定时器值在输出 BI 处以 BI 编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果正在计时且输入端 R 的信号状态从“0”变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。如果输入 R 的信号状态为“1”，即使定时器未计时且

输入 S 的 RLO 为“1”，定时器仍会复位。

在框上面的占位符中指定指令的定时器。此定时器必须被声明为数据类型 TIMER。
“分配接通延时定时器参数并启动”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序

段中或程序段的结尾。

每次访问时都会更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的

值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配接通延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BI 编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配接通延时定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，将启动“Timer_1”定时器。定时器在等于操作

数“TagIn_Number”的定时器值时结束计时。如果定时器计时结束且操作数的信号状态为“1”，
则将操作数“TagOut”置位为“1”。如果在定时器计时结束前操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”
变为“0”，则定时器将停止。在这种情况下操作数“TagOut”的信号状态为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

S_ODTS：分配保持型接通延时定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配保

持型接通延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。即使输入 S 的信号状态变为“0”，该

定时器在经过预设的持续时间 (TV) 后仍会计时结束。只要定时器计时结束，输出“Q”都将返

回信号状态“1”，而无需考虑“S”输入的信号状态。如果定时器计时期间输入 S 的信号状态从“0”
变为“1”，定时器将在输入 (TV) 中设定的持续时间处重新启动。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。指令启动时，设定的定时器值将减

计数到 0。时基表示定时器值更改的时间段。当前定时器值在输出 BI 处以 BI 编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

输入 R 的信号状态为“1”则当前定时器值和时基都将复位为“0”，而与起始输入 S 的信号状态

无关。这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。
“分配保持型接通延时定时器参数并启动”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放

在程序段中或程序段的结尾。

每次访问时都会更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的

值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配保持型接通延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BI 编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为指令“分配保持型接通延时定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，将启动“Timer_1”定时器。即使操作数

“TagIn_1”的信号状态变为“0”，定时器也会在操作数“TagIn_Number”的定时器值结束时计时

结束。定时器计时结束后，操作数“TagOut”将被置位为“1”。如果定时器计时期间操作数

“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，定时器将重启。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

S_OFFDT：分配关断延时定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“1”变为“0”（信号下降沿）时，指令“分配关

断延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。定时器在预设的持续时间 (TV) 结束时计

时结束。只要定时器在计时或输入 S 返回信号状态“1”，输出 Q 的信号状态就为“1”。定时器

计时结束且输入 S 的信号状态为“0”时，输出 Q 的信号状态将复位为“0”。如果定时器运行期

间输入 S 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将停止。只有在检测到输入 S 的信号下降沿后，才

会重新启动定时器。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。指令启动后，预设时间值开始递减

计数，直至为零。时基表示定时器值更改的时间段。当前定时器值在输出 BI 处以 BI 编码格

式输出，在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

输入端 R 的信号状态为“1”时，当前时间值和时基都将复位为“0”。这种情况下，输出 Q 的信

号状态为“0”。
“分配关断延时定时器参数并启动”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序

段中或程序段的结尾。

每次访问时都会更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的

值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配关断延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BI 编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图显示了指令“分配关断延时定时器参数并启动”的脉冲时序图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，将启动“Timer_1”定时器。定时器在等于操作

数“TagIn_Number”的定时器值时结束计时。定时器计时期间如果操作数“TagIn_1”的信号状

态为“0”，则操作数“TagOut”将被置位为“1”。如果定时器计时期间操作数“TagIn_1”的信号状

态从“0”变为“1”，定时器将被复位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( SP )：启动脉冲定时器 (S7-300, S7-400)

说明

逻辑运算结果 (RLO) 中检测到信号从“0”到“1”的变化（信号上升沿）时，“启动脉冲定时器”

指令将启动已设定的定时器。只要 RLO 的信号状态为“1”，定时器便会运行指定的一段时间。

只要定时器正在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。在该定时器值计

时结束前，如果 RLO 中的信号状态从“1”变为“0”，则定时器将停止。在这种情况下，查询定

时器状态是否为“1”时会返回信号状态“0”。
持续时间在内部由定时器值和时基构成。指令启动后，预设时间值开始递减计数，直至为零。

时基表示定时器值更改的时间段。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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“启动脉冲定时器”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，且只能放在程序段的右侧。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了“启动脉冲定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<持续时间> Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

定时器计时结束的持续时

间。

<定时器> Output TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。只要操作数“TagIn_1”的信号状

态为“1”，定时器就运行操作数“TagIn_Number”预设的时间值。如果在定时器计时结束前操

作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，则定时器将停止。只要定时器正在运行，输出

“TagOut”的信号状态就为“1”。操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时会复位定时器，这

会使定时器停止并将当前定时器值置位为“0”。
下图为本示例的时序图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( SE )：启动扩展脉冲定时器 (S7-300, S7-400)

说明

当逻辑运算结果 (RLO) 中检测到信号从“0”到“1”的变化（信号上升沿）时，“启动扩展脉冲

定时器”指令将启动已设定的定时器。即使 RLO 的信号状态为“0”，定时器也运行预设的时

间段。只要定时器正在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。如果定时

器在运行时 RLO 从“0”变为“1”，定时器将按预设的时间段重新启动。定时器计时结束时，查

询定时器状态是否为“1”时会返回信号状态“0”。
持续时间在内部由定时器值和时基构成。指令启动后，预设时间值开始递减计数，直至为零。

时基表示定时器值更改的时间段。 
“启动扩展脉冲定时器”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，且只能放在程序段的右侧。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“启动扩展脉冲定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<持续时间> Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

定时器计时结束的持续时

间。

<定时器> Output TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。定时器在等于操作数

“TagIn_Number”的定时器值时结束计时，不受 RLO 中信号下降沿的影响。只要定时器正在

运行，输出“TagOut”的信号状态就为“1”。如果在定时器计时结束前操作数“TagIn_1”的信号

状态再次从“0”变为“1”，则定时器将重启。

下图为本示例的时序图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( SD )：启动接通延时定时器 (S7-300, S7-400)

说明

当在启动输入处检测到信号状态“1”时，“启动接通延时定时器”指令将启动一个编程的定

时器。只要该信号状态保持为“1”，定时器将在超出指定的持续时间后结束计时。如果定时

器计时结束且启动输入的信号状态仍为“1”，则定时器状态的查询将返回“1”。如果启动输入

处的信号状态为“0”，则将复位定时器。此时，查询定时器状态将返回信号状态“0”。只要启

动输入的信号状态再次变为“1”，定时器将再次运行。

定时器输出的信号状态与启动输入的信号状态相同。启动输入与输出直接互连，而非连接连

接定时器。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设定时器值开始

递减计数，直至为零。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

参数

下表列出了指令“启动接通延时定时器”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<持续时间> Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

定时器计时结束的持续时

间。

<定时器> Output TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：
操作数“#Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“#TagIn_1”启动。并根据操作数

“#TagIn_Number”的值结束计时。如果在定时器计时结束前操作数“#TagIn_1”的信号状态从

“1”变为“0”，则定时器将复位。

程序段 2：
当定时器计时结束后，启动输入的操作数 #TagIn_1 的信号状态为“1”且定时器未复位，操作

数 #TagOut 为“1”。
程序段 3：
如果操作数 #TagIn_2 的信号状态为“1”，将复位定时器 #Timer_1 和输出 #TagOut。
如需重启 #Timer_1，操作数 #TagIn_2 的信号状态必须为“0”，启动输入 #TagIn_1 的信号状

态必须从“0”变为“1”。
下图为本示例的时序图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( SS )：启动保持型接通延时定时器 (S7-300, S7-400)

说明

当逻辑运算结果 (RLO) 中检测到信号从“0”到“1”的变化（信号上升沿）时，“启动保持型接

通延时定时器”指令将启动已设定的定时器。即使 RLO 的信号状态变为“0”，定时器也会计

时结束指定的持续时间。定时器计时结束后，查询定时器状态是否为“1”时均会返回信号状态

“1”。定时器计时结束后，只有复位才能重启定时器。

持续时间在内部由定时器值和时基构成。指令启动时，设定的定时器值将减计数到 0。时基

表示定时器值更改的时间段。 
“启动保持型接通延时定时器”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，且只能放在程序段的

右侧。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

参数

下表列出了指令“启动保持型接通延时定时器”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<持续时间> Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

定时器计时结束

的持续时间。

<定时器> Output TIMER T 已启动的定时

器。

定时器的数量取

决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，将启动“Timer_1”定时器。定时器在等于操作

数“TagIn_Number”的定时器值时结束计时。定时器计时结束后，操作数“TagOut”将被置位为

“1”。如果定时器计时期间操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”，定时器将重启。如果操

作数“TagIn_2”的信号状态为“1”，则定时器“Timer_1”将被复位，这会使定时器停止并将当前

定时器值设置为“0”。
下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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---( SF )：启动关断延时定时器 (S7-300, S7-400)

说明

当逻辑运算结果 (RLO) 中检测到信号从“1”到“0”的变化（信号下降沿）时，“启动关断延时

定时器”指令将启动已设定的定时器。定时器在指定的持续时间后计时结束。只要定时器正

在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。如果定时器在计时过程中 RLO 从
“0”变为“1”，则将复位定时器。只要 RLO 从“1”变为“0”，定时器即会重新启动。 
持续时间在内部由定时器值和时基构成。指令启动时，设定的定时器值开始递减计数，直至

为零。时基表示定时器值更改的时间段。

如果在执行指令时，逻辑运算结果的信号状态为“1”，则查询定时器状态是否为“1”的查询结

果将返回“1”。如果 RLO 为“0”，则查询定时器状态是否为“1”的查询结果将返回“0”。
指令“启动关断延时定时器”(Start off-delay timer) 需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并

只能置于程序段的边沿上。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

参数

下表列出了“启动关断延时定时器”(Start off-delay timer) 指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<持续时间> Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

定时器计时结束的持续时

间。

<定时器> Output TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，将启动“Timer_1”定时器。并根据操作数

“TagIn_Number”的值结束计时。只要定时器正在计时，操作数“TagOut”便被置位为“1”。如

果定时器计时期间操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，定时器将重启。如果操作数

“TagIn_2”的信号状态变为“1”，则“Timer_1”将复位，即定时器停止，同时当前时间值将设置为

“0”。
下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)
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计数器操作 (S7-300, S7-400)

IEC 计数器 (S7-300, S7-400)

CTU：加计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“加计数”指令，递增输出 CV 的值。如果输入 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信号

上升沿），则执行该指令，同时输出 CV 的当前计数器值加 1。 每检测到一个信号上升沿，计

数器值就会递增，直到达到输出 CV 中所指定数据类型 INT 的上限。 达到上限时，输入 CU 的
信号状态将不再影响该指令。

可以查询 Q 输出中的计数器状态。 输出 Q 的信号状态由参数 PV 决定。 如果当前计数器值

大于或等于参数 PV 的值，则将输出 Q 的信号状态置位为“1”。 在其它任何情况下，输出 Q 的
信号状态均为“0”。 也可以为参数 PV 指定一个常数。

输入 R 的信号状态变为“1”时，输出 CV 的值被复位为“0”。 只要输入 R 的信号状态仍为“1”，输

入 CU 的信号状态就不会影响该指令。

每次调用“加计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。 可以按如下方

式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTU 的数据块（例如，“CTU_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTU 类型的局部变量（例如，#MyCTU_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 计数器将

存储在自身数据块中（单背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建

了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“加计数”指令的实例。 如果要在暖启动后初始化指令的实例，

则必须在重启 OB 中调用这些实例，且该指令 R 参数的值为“1”。如果“加计数”指令的实例

位于其它块中，则可通过初始化上级块等方法复位这些实例。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

执行“加计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。 该运算可以放置在程序段的中间

或者末尾。

指令
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参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

置位输出 Q 的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当“TagIn_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将执行“加计数”指令，同时“Tag_CV”操作

数的当前计数器值加 1。每检测到一个额外的信号上升沿，计数器值都会递增，直至达到该

数据类型的上限 (INT = 32767)。
PV 参数的值作为确定“TagOut”输出的限制。 只要当前计数器值大于或等于操作数“Tag_PV”的
值，输出“TagOut”的信号状态就为“1”。 在其它任何情况下，输出“TagOut”的信号状态均为

“0”。
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CTD：减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“减计数”指令，递减输出 CV 的值。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信号

上升沿），则执行该指令，同时输出 CV 的当前计数器值减 1。 每检测到一个信号上升沿，计

数器就会递减 1，直到达到指定数据类型 (INT) 的下限为止。 达到下限时，输入 CD 的信号

状态将不再影响该指令。

可以查询 Q 输出中的计数器状态。 如果当前计数器值小于或等于“0”，则 Q 输出的信号状态

将置位为“1”。 在其它任何情况下，输出 Q 的信号状态均为“0”。 也可以为参数 PV 指定一个

常数。

输入 LD 的信号状态变为“1”时，将输出 CV 的值设置为参数 PV 的值。 只要输入 LD 的信号状

态仍为“1”，输入 CD 的信号状态就不会影响该指令。

每次调用“减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。 可以按如下方

式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTD 的数据块（例如，“CTD_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTD 类型的局部变量（例如，#MyCTD_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 计数器将

存储在自身数据块中（单背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。 如果创

建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。 有关本主题的更多信

息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“减计数”指令的实例。 如果希望在暖启动后初始化该指令

的实例，请在启动 OB 中将参数 LD 的值设置为“1”的情况下调用要初始化的实例。在这种情

况下，会在参数 PV 中指定参数 CV 的期望初始值。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令
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执行“减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。 该运算可以放置在程序段的中间

或者末尾。

参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

装载输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

使用 LD = 1 置位输出 CV 
的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当“TagIn_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，执行该指令且“Tag_CV”输出的值减 1。 每出

现一个信号上升沿，计数值器便减 1，直到达到数据类型的下限 (INT = -32768) 为止。

只要当前计数器值小于或等于 0，“TagOut”输出的信号状态就为“1”。 在其它任何情况下，输

出“TagOut”的信号状态均为“0”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CTUD：加减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“加减计数”指令，递增和递减输出 CV 的计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”
变为“1”（信号上升沿），则当前计数器值加 1 并存储在输出 CV 中。如果输入 CD 的信号状

态从“0”变为“1”（信号上升沿），则输出 CV 的计数器值减 1。如果在一个程序周期内，输入 
CU 和 CD 都出现信号上升沿，则输出 CV 的当前计数器值保持不变。

计数器值可以一直递增，直到其达到输出 CV 指定数据类型 INT 的上限。达到上限后，即使

出现信号上升沿，计数器值也不再递增。达到指定数据类型 (INT) 的下限值时，计数器值不

再递减。

输入 LD 的信号状态变为“1”时，将输出 CV 的计数器值置位为参数 PV 的值。只要输入 LD 的
信号状态仍为“1”，输入 CU 和 CD 的信号状态就不会影响该指令。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要输入 R 的信号状态仍为“1”，输

入 CU、CD 和 LD 信号状态的改变就不会影响“加减计数”指令。

可以在 QU 输出中查询加计数器的状态。如果当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，则将

输出 QU 的信号状态置位为“1”。在其它任何情况下，输出 QU 的信号状态均为“0”。
可以在 QD 输出中查询减计数器的状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则 QD 输出的信

号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，输出 QD 的信号状态均为“0”。
每次调用“加减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用来存储指令数据。可以按如下

方式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTUD 的数据块（例如，“CTUD_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTUD 类型的局部变量（例如，#MyCTUD_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 计数器将

存储在自身数据块中（单背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建

了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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操作系统会在冷启动期间复位“加减计数”指令的实例。如果要在暖启动后初始化该指令的

实例，则必须在启动 OB 时使用以下参数值调用要初始化的实例： 
• 用作加计数器时，参数 R 的值必须设置为“1”。
• 用作减计数器时，参数 LD 的值必须设置为“1”。在这种情况下，需要在参数 PV 中为 CV 参

数指定所需的初始值。

如果“加减计数”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

执行“加减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间

或者末尾。

参数

下表列出了“加减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

装载输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

置位输出 QU 中的值 / 当 
LD = 1 时，置位输出 CV 中
的值。

QU Output BOOL I、Q、M、D、L 加计数器的状态

QD Output BOOL I、Q、M、D、L 减计数器的状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿），则执行“加减计

数”指令。输入“TagIn_1”出现信号上升沿时，当前计数器值加 1 并存储在输出“Tag_CV”中。

输入“TagIn_2”出现信号上升沿时，计数器值减 1 并存储在输出“Tag_CV”中。输入 CU 出现信

号上升沿时，计数器值将递增，直至其达到上限值 32767。输入 CD 出现信号上升沿时，计

数器值将递减，直至其达到下限 (INT = -32768)。
只要当前计数器值大于或等于“Tag_PV”输入的值，“TagOut”输出的信号状态就为“1”。在其它

任何情况下，输出“TagOut”的信号状态均为“0”。
只要当前计数器值小于或等于 0，“TagOut_QD”输出的信号状态就为“1”。在其它任何情况下，

输出“TagOut_QD”的信号状态均为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)
实例 (页 71)

指令
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SIMATIC 计数器 (S7-300, S7-400)

S_CU：分配参数并加计数 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“分配参数并加计数”指令递增计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则当前计数器值将加 1。当前计数器值在输出 CV 处输出十六进制值，在输出 
CV_BCD 处输出 BCD 编码的值。计数器值达到上限“999”后，停止递增。达到上限后，即使

出现信号上升沿，计数器值也不再递增。

当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果已设置计数器，

并且输入 CU 处的 RLO 为“1”，则即使没有检测到信号沿的变化，计数器也会在下一扫描周

期相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CU 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。 
如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

“分配参数并加计数”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序段中或程序段

的结尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并加计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

用于预设置计数器的输入

PV Input WORD I、Q、M、D、
L、P

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

复位输入

CV Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（十六进制）

BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值小于“999”，则计

数器值加 1。当输入“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，将该计数器的值设置为操作数

“TagPresetValue”的值。当“TagIn_3”操作数的信号状态为“1”时，计数器值将复位为“0”。
当前计数器值以十六进制值的形式保存在操作数“TagValue_1”中，以 BCD 编码的形式保存在

操作数“TagValue_2”中。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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S_CD：分配参数并减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“分配参数并减计数”指令递减计数器值。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则计数器值减 1。当前计数器值在输出 CV 处输出十六进制值，在输出 CV_BCD 
处输出 BCD 编码的值。计数器值达到下限“0”后，停止递减。如果达到下限值，即使出现信

号上升沿，计数器值也不再递减。 
当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果已设置计数器，

并且输入 CD 处的 RLO 为“1”，则即使没有检测到信号沿的变化，计数器也会在下一扫描周

期相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CD 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

“分配参数并减计数”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序段中或程序段

的结尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并减计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

用于预设置计数器的输入

PV Input WORD I、Q、M、D、
L、P

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

复位输入

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CV Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（十六进制）

BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值大于“0”，则计数

器值减 1。当输入“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，将该计数器的值设置为操作数

“TagPresetValue”的值。当“TagIn_3”操作数的信号状态为“1”时，计数器值将复位为“0”。
当前计数器值以十六进制值的形式保存在操作数“TagValue_1”中，以 BCD 编码的形式保存在

操作数“TagValue_2”中。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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S_CUD：分配参数并进行加/减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“分配参数并加/减计数”指令递增或递减计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”
变为“1”（信号上升沿），则当前计数器值将加 1。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则计数器值减 1。当前计数器值在输出 CV 处输出十六进制值，在输出 CV_BCD 
处输出 BCD 编码的值。如果在一个程序周期内输入 CU 和 CD 都出现信号上升沿，则计数器

值将保持不变。

计数器值达到上限“999”后，停止递增。如果达到上限值，即使出现信号上升沿，计数器值

也不再递增。达到下限值“0”时，计数器值不再递减。

当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果计数器已置位，

并且输入 CU 和 CD 处的 RLO 为“1”，那么即使没有检测到信号沿变化，计数器也会在下一个

扫描周期内相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CU、CD 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

“分配参数并加/减计数”指令需要对边沿评估进行前导逻辑运算，可以放在程序段中或程序

段的结尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并加/减计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

减计数输入

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

用于预设置计数器的输入

PV Input WORD I、Q、M、D、
L、P

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

复位输入

CV Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（十六进制）

CV_BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”（上升沿），则执行“分配参数并加/
减计数”指令。输入“TagIn_1”出现信号上升沿且当前计数器值小于“999”时，计数器值加“1”。
输入“TagIn_2”出现信号上升沿且当前计数器值大于“0”时，计数器值减“1”。 
当输入“TagIn_3”的信号状态从“0”变为“1”时，将该计数器的值设置为操作数“TagPresetValue”
的值。当“TagIn_4”操作数的信号状态为“1”时，计数器值将复位为“0”。
当前计数器值以十六进制值的形式保存在操作数“TagValue_1”中，以 BCD 编码的形式保存在

操作数“TagValue_2”中。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( SC )：设置计数器值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“设置计数器值”指令设置计数器的值。当输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”
时，执行该指令。执行指令后，将计数器设置为指定计数器值。

“设置计数器值”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，而且只能放在程序段的右侧。

参数

下表列出了“设置计数器值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数值> Input WORD I、Q、M、D、L 
或常数

计数器中的值表示为 BCD 
格式。

（C#0 到 C#999）
<计数器> InOut/Input COUNTER C 预设的计数器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn”的信号状态从“0”变为“1”时，使用值“100”预设计数器“Counter_1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( CU )：加计数 (S7-300, S7-400)

说明

如果在逻辑运算结果 (RLO) 中出现信号上升沿，则可以通过“加计数”指令将指定计数器的

值递增“1”。计数器值达到上限“999”后，停止增加。达到上限后，即使出现信号上升沿，计

数值也不再递增。 
“加计数”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，而且只能放在程序段的右侧。

参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut/Input COUNTER C 值递增的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，计数器“Counter_1”将预设为

值“100”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，计数器“Counter_1”的值加 1。
操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”时，计数器“Counter_1”的值被预设为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---( CD )：减计数 (S7-300, S7-400)

说明

如果在逻辑运算结果 (RLO) 中出现信号上升沿，则可以通过“减计数”指令将指定计数器的

值递减“1”。计数器值达到下限“0”后，停止减少。达到下限值后，即时出现上升沿，计数器

值也不再递减。 
“减计数”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，而且只能放在程序段的右侧。

参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut/Input COUNTER C 值递减的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，计数器“Counter_1”将预设为

值“100”。
操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，计数器“Counter_1”的值减 1。 
操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”时，计数器“Counter_1”的值被预设为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

比较操作 (S7-300, S7-400)

CMP ==：等于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“等于”指令判断第一个比较值（<操作数 1>）是否等于第二个比较值（<操作数 
2>）。要比较的两个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令返

回 RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将进行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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指定指令上方操作数占位符中的第一个比较值（<操作数 1>）。指定指令下方操作数占位符

中的第二个比较值（<操作数 2>）。

说明

比较浮点数

如果要比较数据类型 REAL 或 LREAL，使用指令“IN_RANGE：范围内的值”，而不是指令“CMP 
==：等于”。

参数

下表列出了“等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个比较值

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果 "Tag_Value1" = "Tag_Value2"，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CMP <>：不等于 (S7-300, S7-400)

说明

使用“不等于”指令判断第一个比较值（<操作数 1>）是否不等于第二个比较值（<操作数 
2>）。要比较的两个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则指令返回 
RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将进行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

指定指令上方操作数占位符中的第一个比较值（<操作数 1>）。指定指令下方操作数占位符

中的第二个比较值（<操作数 2>）。

参数

下表列出了“不等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个比较值

<操作数 2> Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6178 编程和操作手册, 11/2022



满足以下条件时，将置位输出 "TagOut"：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果 ("Tag_Value1" <> "Tag_Value2")，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CMP >=：大于等于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“大于或等于”指令判断第一个比较值（<操作数 1>）是否大于或等于第二个比较值

（<操作数 2>）。要比较的两个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则指令返回 
RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将进行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

指定指令上方操作数占位符中的第一个比较值（<操作数 1>）。指定指令下方操作数占位符

中的第二个比较值（<操作数 2>）。

参数

下表列出了“大于或等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个比较值

<操作数 2> Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出 "TagOut"：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果 ("Tag_Value1" >= "Tag_Value2")，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CMP <=：小于等于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“小于或等于”指令判断第一个比较值（<操作数 1>）是否小于或等于第二个比较值

（<操作数 2>）。要比较的两个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则指令返回 
RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将进行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

指定指令上方操作数占位符中的第一个比较值（<操作数 1>）。指定指令下方操作数占位符

中的第二个比较值（<操作数 2>）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“小于或等于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个比较值

<操作数 2> Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出 "TagOut"：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果 ("Tag_Value1" <= "Tag_Value2")，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CMP >：大于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“大于”指令确定第一个比较值（<操作数 1>）是否大于第二个比较值（<操作数 
2>）。要比较的两个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则指令返回 
RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将进行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

指定指令上方操作数占位符中的第一个比较值（<操作数 1>）。指定指令下方操作数占位符

中的第二个比较值（<操作数 2>）。

参数

下表列出了“大于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个比较值

<操作数 2> Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出 "TagOut"：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果 ("Tag_Value1" > "Tag_Value2")，则满足比较指令的条件。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CMP <：小于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“小于”指令判断第一个比较值（<操作数 1>）是否小于第二个比较值（<操作数 
2>）。要比较的两个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则指令返回 
RLO“0”。该指令的 RLO 通过以下方式与整个程序段中的 RLO 进行逻辑运算：

• 串联比较指令时，将进行“与”运算。

• 并联比较指令时，将进行“或”运算。

指定指令上方操作数占位符中的第一个比较值（<操作数 1>）。指定指令下方操作数占位符

中的第二个比较值（<操作数 2>）。

参数

下表列出了“小于”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

第一个比较值

<操作数 2> Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出 "TagOut"：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 如果 ("Tag_Value1" < "Tag_Value2")，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

数学函数 (S7-300, S7-400)

ADD：加 (S7-300, S7-400)

说明

使用“加”指令，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值相加，并在输出 OUT（OUT：= IN1+IN2）
处查询总和。 多可指定 2 个输入。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指令结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数具有无效值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“加”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要相加的第一个数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

要相加的第二个数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

总和

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“加”指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操

作数“Tag_Value2”的值相加。相加的结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，

则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SUB：减 (S7-300, S7-400)

说明

使用“减”指令，将输入 IN2 的值从输入 IN1 的值中减去，并在输出 OUT（OUT：= IN1-
IN2）处查询差值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指令结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数具有无效值。

参数

下表列出了“减”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

被减数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

相减

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

差值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“减”指令。从操作数“Tag_Value1”的值中，

减去操作数“Tag_Value2”的值。相减的结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成

功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MUL：乘 (S7-300, S7-400)

说明

使用“乘”指令，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值相乘，并在输出 OUT（OUT：= IN1*IN2）
处查询乘积。 多可指定 2 个输入。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数具有无效值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“乘”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

乘数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

相乘的数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

乘积

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“乘”指令。将操作数“Tag_Value1”的值中乘

以操作数“Tag_Value2”的值。相乘的结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，

则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

DIV：除 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“除”指令，将输入 IN1 的值除以输入 IN2 的值，并在输出 OUT (OUT := IN1/IN2) 
处查询商值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指令结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数具有无效值。

参数

下表列出了“除”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

被除数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

除数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

商值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“除”指令。将操作数“Tag_Value1”的值除以

操作数“Tag_Value2”的值。相除结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则

使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
LAD 编程示例 (页 9452)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MOD：返回除法的余数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“返回除法的余数”指令，将输入 IN1 的值除以输入 IN2 的值，并通过输出 OUT 查
询余数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“返回除法的余数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

被除数

IN2 Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

除数

OUT Output DINT I、Q、M、D、
L、P

除法的余数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“返回除法的余数”指令。将操作数

“Tag_Value1”的值除以操作数“Tag_Value2”的值。相除的余数存储在操作数“Tag_Result”中。

如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

NEG：取反 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取反”指令更改输入 IN 中值的符号，并在输出 OUT 中查询结果。例如，如果输

入 IN 为正值，则该值的负等效值将发送到输出 OUT。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指令结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围（仅对整数有效）。

参数

下表列出了“取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值取反

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“取反”指令。输入“TagIn_Value”值的符号

被更改，且在输出“TagOut_Value”处提供结果。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的
信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ABS：计算绝对值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算绝对值”指令计算输入 IN 指定的值的绝对值。 指令结果被发送到输出 OUT，
可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算绝对值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的绝对值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value -6.234
OUT TagOut_Value 6.234

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“计算绝对值”指令。 该指令会计算输入

“TagIn_Value”值的绝对值，并将结果发送到输出“TagOut_Value”。如果指令执行过程中未发

生错误，则将置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

MIN：获取 小值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“获取 小值”指令，比较输入 IN1、IN2 和 IN3 的值，并将 小的值写入输出 OUT 
中。只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“获取 小值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

IN3 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第三个输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT TagOut_Value 12222

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态均为“1”，则执行“获取 小值”指令。该指令

将比较指定操作数的值，并将 小的值（“TagIn_Value1”）复制到输出“TagOut_Value”中。

如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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MAX：获取 大值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“获取 大值”指令，比较输入 IN1、IN2 和 IN3 的值，并将 大的值写入输出 OUT 
中。只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“获取 大值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

IN3 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第三个输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12666
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT TagOut_Value 14444

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态均为“1”，则执行“获取 大值”指令。该指令

将比较指定的操作数，并将 大的值（“TagIn_Value2”）复制到输出“TagOut_Value”中。如

果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LIMIT：设置限值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“设置限值”指令，将输入 IN 的值限制在输入 MN 与 MX 的值范围之间。如果输入 
IN 的值满足条件 MN <= IN <= MX，则复制到 OUT 输出中。如果不满足该条件且输入值 IN 低
于下限 MN，则将输出 OUT 设置为输入 MN 的值。如果超出上限 MX，则将输出 OUT 设置

为输入 MX 的值。

如果输入 MN 的值大于输入 MX 的值，则结果不确定且使能输出 ENO 为“0”。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 某个操作数的值无效。

• MN 输入的值大于 MX 输入的值。

参数

下表列出了“设置限值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

MN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

下限

IN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

MX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

上限

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6199



有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MN Tag_MN 12000
IN Tag_Value 8000
MX Tag_MX 16000
OUT Tag_Result 12000

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行“设置限值”指令。将操作数

“Tag_Value”的值与操作数“Tag_MN”和“Tag_MX”的值进行比较。由于操作数“Tag_Value”的值

小于下限值，因此将操作数“Tag_MN”的值复制到输出“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，

则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SQR：计算平方 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算平方”指令计算输入 IN 的浮点值的平方，并将结果写入输出 OUT。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算平方”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 5.0
OUT Tag_Result 25.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算平方”指令。该指令将计算操作数

“Tag_Value”的值的平方，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果指令执行过程中未发生错

误，则将置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SQRT：计算平方根 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算平方根”指令计算输入 IN 的浮点值的平方根，并将结果写入输出 OUT。如

果输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则输出 OUT 返回一个无效

浮点数。如果输入 IN 的值为“0”，则结果也为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6202 编程和操作手册, 11/2022



如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值为负值。

参数

下表列出了“计算平方根”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、L 输入值的平方根

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 25.0
OUT Tag_Result 5.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算平方根”指令。该指令将计算操作数

“Tag_Value”的值的平方根，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果指令执行过程中未发生

错误，则将置位输出“TagOut”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

LN：计算自然对数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算自然对数”指令，可以计算输入 IN 处值以 (e = 2.718282) 为底的自然对数。计

算结果将存储在输出 OUT 中，可供查询。如果输入值大于零，则该指令的结果为正数。如

果输入值小于零，则输出 OUT 返回一个无效浮点数。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值为负值。

参数

下表列出了“计算自然对数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的自然对数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算自然对数”指令。该指令会计算输入

“Tag_Value”的值的自然对数，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果指令执行过程中未发

生错误，则将置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

EXP：计算指数值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算指数值”指令，以 e (e = 2.718282e) 为底计算输入 IN 的值的指数，并将结

果存储在输出 OUT 中，可供查询 (OUT = eIN)。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“计算指数值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值 IN 的指数值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算指数值”指令。该指令将以 e 为底，计

算操作数“Tag_Value”的值的指数，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果指令执行过程中

未发生错误，则将置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SIN：计算正弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算正弦值”指令，可以计算角度的正弦值。角度大小在 IN 输入处以弧度的形式指

定。指令结果被发送到输出 OUT，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算正弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

角度大小（弧度形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的正弦

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +1.570796 (π/2)
OUT Tag_Result 1.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“计算正弦值”指令。该指令计算输入

“Tag_Value”指定的角度的正弦并将结果保存在“Tag_Result”输出中。如果成功执行该指令，

则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

COS：计算余弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算余弦值”指令，可以计算角度的余弦值。角度大小在 IN 输入处以弧度的形式指

定。指令结果被发送到输出 OUT，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“计算余弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

角度大小（弧度形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的余弦

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +1.570796 (π/2)
OUT Tag_Result 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“计算余弦值”指令。该指令计算输入

“Tag_Value”指定的角度的余弦并将结果保存在“Tag_Result”输出中。如果成功执行该指令，

则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

TAN：计算正切值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算正切值”指令，可以计算角度的正切值。 角度大小在 IN 输入处以弧度的形式指

定。 指令结果被发送到输出 OUT，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算正切值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

角度大小（弧度形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的正切

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +3.141593 (π)
OUT Tag_Result 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令计算输入“Tag_Value”指定的角

度的正切并将结果保存在“Tag_Result”输出中。 如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ASIN：计算反正弦值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算反正弦值”指令，根据输入 IN 指定的正弦值，计算与该值对应的角度值。只

能为输入 IN 指定范围 -1 到 +1 内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，在输出 OUT 
中输出，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值超出允许的值范围（-1 到 +1）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“计算反正弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

正弦值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度大小（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1.0
OUT Tag_Result +1.570796 (π/2)

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算反余弦值”指令。该指令会计算与输入

“Tag_Value”的正弦值对应的角度值。该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执

行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ACOS：计算反余弦值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算反余弦值”指令，根据输入 IN 指定的余弦值，计算与该值对应的角度值。只

能为输入 IN 指定范围 -1 到 +1 内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，在输出 OUT 
中输出，范围在 0 到 +π 之间。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值超出允许的值范围（-1 到 +1）。

参数

下表列出了“计算反余弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常量

余弦值 

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度大小（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 0
OUT Tag_Result +1.570796 (π/2)

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算反余弦值”指令。该指令会计算与输入

“Tag_Value”的余弦值对应的角度值。该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执

行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ATAN：计算反正切值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算反正切值”指令，根据输入 IN 指定的正切值，计算与该值对应的角度值。 输
入 IN 中的值只能是有效的浮点数（或 -NaN/+NaN）。 计算出的角度值以弧度形式在输出 OUT 
中输出，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算反正切值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

正切值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1.0
OUT Tag_Result +0.785398 (π/4)

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“计算反正切值”指令。该指令会计算输入

“Tag_Value”的正切值对应的角度值。该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果指令执

行过程中未发生错误，则将置位输出“TagOut”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
无效浮点数 (页 280)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

移动操作 (S7-300, S7-400)

MOVE：移动值 (S7-300, S7-400)

说明     
使用“移动值”指令，可将 IN 输入操作数中的内容传送到 OUT1 输出的操作数中。 始终沿

地址升序方向进行传送。

下表列出了可以进行的传送：

传送源 
(IN)

传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

BYTE BYTE, WORD, DWORD BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TIME, DATE, 
TOD, CHAR

WORD WORD; DWORD BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TIME, S5TIME, 
DATE, TOD, CHAR

DWORD DWORD BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, REAL, TIME, 
DATE, TOD, CHAR

INT INT BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TIME, DATE, 
TOD

DINT DINT BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TIME, DATE, 
TOD

REAL REAL DWORD, REAL
TIME TIME BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TIME

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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传送源 
(IN)

传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

S5TIME S5TIME WORD, S5TIME
DATE DATE BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, DATE
TOD TOD BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TOD
CHAR CHAR BYTE, WORD, DWORD, CHAR
COUNTER INT, WORD, COUNTER WORD, DWORD, INT, UINT, DINT, UDINT
TIMER INT, WORD, TIMER WORD, DWORD, INT, UINT, DINT, UDINT

如果输入 IN 数据类型的位长度超出输出 OUT1 数据类型的位长度，则源值的高位会丢失。 如
果  IN 输入数据类型的位长度小于 OUT1 输出数据类型的位长度，则用零填充传送目标值中

多出来的有效位。

也可以使用“块移动”(BLKMOV) 和“不可中断的存储区移动”(UBLKMOV) 指令移动字段和结

构。

参数

下表列出了“移动值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、DATE、
TOD、CHAR、
TIMER、
COUNTER

I、Q、M、D、L 
或常数

源值

OUT1 Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、DATE、
TOD、CHAR、
TIMER、
COUNTER

I、Q、M、D、L 目标地址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6217



示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
OUT1 TagOut_Value 0011 1111 1010 1111

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“移动值”指令。 该指令将操作数

“TagIn_Value”的内容复制到操作数“TagOut_Value”，并将“TagOut”的信号状态置位为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

BLKMOV：块移动 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区（目标区域）

中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

下图说明了移动操作的原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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源数据和目标数据一致

请确保在执行“块移动”指令的过程中，源数据保持不变，否则无法保证目标数据的一致性。

可中断性

如果源区域所在的数据块不仅仅只位于装载存储器中，则嵌套深度无限制。

但是，如果从一个与运行系统无关的 DB 中进行复制时发生 BLKMOV 中断，则 BLKMOV 操
作将无法继续嵌套。

存储区

可以使用“块移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

• 与运行系统无关的数据块

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果源和目标区域长度不同，则只能移动较小长度的区域。

如果源区域小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余

字节则保持不变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果移动 BOOL 数据类型的块，则指定的区域长度必须能被 8 整除，否则无法执行该指令。

说明

如果实际的源或目标区域小于 SRCBLK 或 DSTBLK 参数上指定的目标或源区域，则系统行为

将取决于正在使用的 CPU 类型：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 其它所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动字符串的规则

还可以使用“块移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如果只有源区域为 
STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。有关实际长度和 大长度信息不会

写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域中字符串的当前

长度设置为实际移动的字符数。

如果要移动关于字符串实际长度和 大长度的信息，则需要以字节为单位将相关区域指定给 
SRCBLK 和 DSTBLK 参数。此外，也可使用“Serialize”/“Deserialize”指令。

移动与运行系统无关数据块的规则

源区域位于与运行系统无关装载存储器的数据块中。系统使用关键字 UNLINKED，指示与运

行系统无关的数据块。

如果使用“块移动”指令将与运行系统无关的数据块复制到工作存储器并同时加载该数据块

（例如，通过编程设备），则该指令将延时数毫秒后才执行。这将导致 OB 周期延长，从而

可能触发周期监视。

如果使用“块移动”指令移动与运行系统无关的数据块时操作中断，则该指令无法继续执行。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果 CPU 支持“从装载存储器的数据块中读取”指令，则需使用该指令从装载存储器中读

取与运行系统无关的数据块。如果使用“块移动”指令，则会输出错误 W#16#8092。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRCBLK Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) 参数 DSTBLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源区域或目标区域只能位于装载存储器中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”返回信号状态“1”，则执行该指令。该指令将复制从 MB100 开始的 10 个
字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区

（目标区域）中。 移动操作沿地址升序方向执行。 可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。 因此，在执行“不可中断的存储区移动”指

令期间，CPU 中断响应时间将增加。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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存储区

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

在执行“不可中断的存储区移动”指令期间，源区域和目标区域不可以重叠。 如果源区域

小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。 而目标区域的其余字节则保

持不变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。 而忽略源区域的剩余字节。

如果定义为形参的源区域或目标区域比 SRCBLK 或 DSTBLK 参数中所指定的源区域或目标区

域小，则不传送任何数据。

如果移动 BOOL 数据类型的块，则指定的区域长度必须能被 8 整除，否则无法执行该指令。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令 多可移动 512 个字节。 注意：CPU 对此有特定

限制。

说明

如果实际的源或目标区域小于 SRCBLK 或 DSTBLK 参数上指定的目标或源区域，则系统行为

将取决于正在使用的 CPU 类型：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。 错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。 同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4-CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H-CPU）：
不进行数据传输。 错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 对于所有其它 S7-400-CPU：
进行数据传输。 错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。 同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

指令
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移动字符串的规则

还可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。 如
果只有源区域为 STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。 而不会将关于实际

长度和 大长度的信息写入目标区域中。 如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目

标区域中字符串的当前长度设置为实际移动的字符数。 如果要移动 STRING 数据类型的区域，

则必须将区域长度指定为“1”。

参数

下表列出了“不可中断的存储区移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRCBLK Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) 参数 DSTBLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8091 源或目标区域只能在装载内存中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。 有关切换显示格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令将复制从 MB100 开始的 10 个
字节，并写入 DB1 中。 如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代

码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

FILL：填充块 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“填充块”指令将一个存储区（源区域）的内容填充到另一存储区（目标区域）。

“填充块”指令将源区域的数据移动到目标区域，直到目标区域写满为止。移动操作沿地址

升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

下图说明了移动操作的原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例：使用存储器字 MW14 到 MW20 中的内容预设置 MW100 到 MW118 中的内容。

源和目标数据的一致性

请注意，执行“填充块”指令时，源数据需保持不变，否则将无法保证目标数据的一致性。

存储区

可使用“填充块”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果要预设置的目标区域不是输入参数 BVAL 的长度的整数倍，

目标区域仍然可写至 后一个字节。

如果要预置的目标区域小于源区域，此功能仅复制可以写入目标区域的数据量。

如果实际的目标或源区域小于源或目标区域分配的存储区（参数 BVAL 和 BLK），则不传输

任何数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果 ANY 指针（源或目标）为 BOOL 数据类型，则指定的长度必须能被 8 整除；否则将不

会执行该指令。

如果目标区域为 STRING 数据类型，则指令将写入包含管理信息在内的整个字符串。

说明

如果实际的源或目标区域小于 BVAL 或 BLK 参数上指定的目标或源区域，则系统行为将取决

于正在使用的 CPU 类型：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 对于所有其它 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动结构的规则

当将结构作为输入参数传送时，必须谨记结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

参数

下表列出了“填充块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

BVAL Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定存储区域（源区

域），将使用该存储区域

中的内容填充 BLK 参数中

指定的目标区域。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6227



参数 声明 数据类型 存储区 说明

BLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要使用源区域的数据

填充的存储区。

1) 参数 BLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源或目标区域只能在装载内存中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”返回信号状态“1”，则执行该指令。该指令复制从 MW14 到 MW20 的源区

域，并使用 BVAL 参数中存储区内包含的 4 个字的内容填充从 MW100 到 MW118 的目标区域。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

转换操作 (S7-300, S7-400)

CONVERT：转换值 (S7-300, S7-400)

说明

“转换值”指令将读取参数 IN 的内容，并根据指令框中选择的数据类型对其进行转换。 转
换值存储在输出 OUT 中。

有关可能的转换的信息，请参见“另请参见”中的“显式转换”部分。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“转换值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 整数、浮点数、

BCD16、BCD32
I、Q、M、D、
L、P 或常数

要转换的值。

OUT Output 整数、浮点数、

BCD16、BCD32
I、Q、M、D、
L、P

转换结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，将读取操作数“TagIn_Value”的数据并将其转换为整数

（32 位）。 结果存储在操作数“TagOut_Value”中。 如果执行指令无错误，则将输出“TagOut”
置位为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
显式转换 (页 679)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ROUND：取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取整”指令将输入 IN 的值四舍五入取整为 接近的整数。 该指令将输入 IN 的
值解释为浮点数，并转换为一个 DINT 数据类型的整数。 如果输入值恰好是在一个偶数和一

个奇数之间，则选择偶数。 指令结果被发送到输出 OUT，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

要取整的输入值。

OUT Output DINT I、Q、M、D、
L、P

取整的结果

可以从指令功能框的“???”下拉列表中为该指令选择数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1.50000000 -1.50000000
OUT TagOut_Value 2 -2

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 输入“TagIn_Value”的浮点数将取整到

接近的偶数整数，并发送到输出“TagOut_Value”。 如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CEIL：浮点数向上取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“浮点数向上取整”指令，将输入 IN 的值向上取整为相邻整数。 该指令将输入 IN 
的值解释为浮点数并将其转换为较大的相邻整数。 指令结果被发送到输出 OUT，可供查询。 
输出值可以大于或等于输入值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“浮点数向上取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果为相邻的较大整数

可以从指令功能框的“???”下拉列表中为该指令选择数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0.50000000 -0.50000000
OUT TagOut_Value 1 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 “TagIn_Value”输入的浮点数将被取整

到 接近的较大整数，并发送到输出“TagOut_Value”。 如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

FLOOR：浮点数向下取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“浮点数向下取整”指令，将输入 IN 的值向下取整为相邻整数。 该指令将输入 IN 
的值解释为浮点数，并将其向下转换为相邻的较小整数。 指令结果被发送到输出 OUT，可

供查询。 输出值可以小于或等于输入值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“浮点数向下取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果为相邻的较小整数

可以从指令功能框的“???”下拉列表中为该指令选择数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0.50000000 -0.50000000
OUT TagOut_Value 0 -1

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 输入“TagIn_Value”的浮点数将取整到

相邻较小整数，并发送到输出“TagOut_Value”。 如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

TRUNC：截尾取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“截尾取整”指令由输入 IN 的值得出整数。 输入 IN 的值被视为浮点数。 该指令

仅选择浮点数的整数部分，并将其发送到输出 OUT 中，不带小数位。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“截尾取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 整数 I、Q、M、D、L 输入值的整数部分

可以从指令功能框的“???”下拉列表中为该指令选择数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1.50000000 -1.50000000
OUT TagOut_Value 1 -1

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 输入“TagIn_Value”浮点数的整数部分

被转换为整数，并发送到输出“TagOut_Value”。 如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SCALE：缩放 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“缩放”指令将参数 IN 中的整数转换为浮点数，该浮点数在介于上下限之间的物

理单位内进行缩放。通过参数 LO_LIM 和 HI_LIM 来指定缩放输入值取值范围的下限和上限。 
指令的结果在参数 OUT 中输出。

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((FLOAT (IN) – K1)/(K2–K1)) ∗ (HI_LIM–LO_LIM)] + LO_LIM

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 BIPOLAR 的信号状态将决定常数“K1”和“K2”的值。 参数 BIPOLAR 可能有下列信号状态：

• 信号状态“1”： 此时参数 IN 的值为双极性且取值范围介于 -27648 和 27648 之间。这种

情况下，常数“K1”的值为“-27648.0”，“K2”的值为“+27648.0”。
• 信号状态“0”： 此时参数 IN 的值为单极性且取值范围介于 0 和 27648 之间。这种情况下，

常数“K1”的值为“0.0”，“K2”的值为“+27648.0”。
如果参数 IN 的值大于常数“K2”的值，则将指令的结果设置为上限值 (HI_LIM) 并输出一个错误。

如果参数 IN 的值小于常数“K1”的值，则将该指令的结果设置为下限值 (LO_LIM) 并输出一个

错误。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM >HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。 

参数

下表列出了“缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待缩放的输入值

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示参数 IN 的值将解释为

单极性或者双极性。 该参

数可采用以下值：

1: 双极性

0: 单极性

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数  IN 的值大于常数“K2”的值或小于常数“K1”的值

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_OutputValue 50.03978588
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

UNSCALE：取消缩放 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取消缩放”(Unscale) 指令，取消在上限和下限之间以物理单位为增量对参数 IN 中
的浮点数进行缩放，并将其转换为整数。使用参数 LO_LIM 和 HI_LIM 指定取消缩放输入值

取值范围的下限和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“取消缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [ ((IN–LO_LIM)/(HI_LIM–LO_LIM)) ∗ (K2–K1) ] + K1
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为： 
• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”

的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
当参数 IN 的值超出 HI_LIM 和 LO_LIM 定义的限值时，将输出一个错误并将结果设置为 接

近的限值。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了“取消缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待取消缩放并转换为整数

的输入值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于上限 (HI_LIM) 的值或小于下限 (LO_LIM) 的值。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_OutputValue 22
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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程序控制指令 (S7-300, S7-400)

---( JMP )：若 RLO = "1" 则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“若 RLO = "1" 则跳转”指令中断程序的顺序执行，并从其它程序段继续执行。目

标程序段必须由跳转标签 (LABEL) 进行标识。在指令上方的占位符指定该跳转标签的名称。

指定的跳转标签与执行的指令必须位于同一数据块中。指定的名称在块中只能出现一次。一

个程度段中只能使用一个跳转线圈。

如果该指令输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，则将跳转到由指定跳转标签标识的程序段。可

以跳转到更大或更小的程序段编号。

如果不满足该指令输入的条件 (RLO = 0)，则程序将继续执行下一程序段。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则执行“若 RLO = "1" 则跳转”指令。将中断程序的

顺序执行，并继续执行由跳转标签 CAS1 标识的程序段 3。如果“TagIn_3”输入的信号状态为

“1”，则置位“TagOut_3”输出。

参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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---( JMPN )：若 RLO = "0" 则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

当该指令输入的逻辑运算结果为“0”时，使用“若 RLO = "0" 则跳转”指令，可中断程序的顺

序执行，并从其它程序段继续执行。目标程序段必须由跳转标签 (LABEL) 进行标识。在指令

上方的占位符指定该跳转标签的名称。

指定的跳转标签与执行的指令必须位于同一数据块中。指定的名称在块中只能出现一次。一

个程度段中只能使用一个跳转线圈。

如果该指令输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“0”，则将跳转到由指定跳转标签标识的程序段。可

以跳转到更大或更小的程序段编号。

如果该指令输入端的逻辑运算结果为“1”，则程序在下一个程序段中继续执行。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，则执行“若 RLO = "0" 则跳转”指令。将中断程序的

顺序执行，并继续执行由跳转标签 CAS1 标识的程序段 3。如果“TagIn_3”输入的信号状态为

“1”，则置位“TagOut_3”输出。

参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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LABEL：跳转标签 (S7-300, S7-400)

说明

可使用跳转标签来标识一个目标程序段。执行跳转时，应继续执行该程序段中的的程序。

跳转标签与指定跳转标签的指令必须位于同一数据块中。跳转标签的名称在块中只能分配一

次。

一个程序段中只能设置一个跳转标签。每个跳转标签可以跳转到多个位置。

对于跳转标签，必须遵循以下规则：

• 字母（a 至 z，A 至 Z）
• 字母和数字组合；请检查排列顺序是否正确，如首先是字母，然后数字字母（a - z，A - Z，

0 - 9）。

• 不能使用特殊字符或反向排序字母与数字组合，如首先是数字，然后是字母（0-9，a - z，
A - Z）

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则执行“若 RLO = "1" 则跳转”指令。将中断程序的

顺序执行，并继续执行由跳转标签 CAS1 标识的程序段 3。如果“TagIn_3”输入的信号状态为

“1”，则置位“TagOut_3”输出。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

--(RET)：返回 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“返回”指令结束程序块的运行。

• 如果“返回”指令输入端的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，则结束当前所调用块中的程序运

行，并在调用块（例如，在调用组织块中）中的调用函数之后继续执行。调用功能使能

输出 ENO 的信号状态取决于 RLO。RLO 显示为指令上方的固定参数值。 
• 如果该指令输入处逻辑运算结果 (RLO) 为“0”，则该指令不执行。该程序块在所调用程序

块的下一段程序中继续执行。

如果在被调用块的 后一个程序段中写入有该指令，则将调用函数的输出 ENO 设置为 RLO 的
当前信号状态。

如果使用该指令结束一个组织块，则 CPU 将继续执行系统程序。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”返回信号状态“1”，则执行该指令。在所调用的程序块中结束程序执行，然

后在正调用块中继续执行。并将该调用函数的使能输出端 ENO 的信号状态置位为“1”。

参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---(OPN)：打开全局数据块 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“打开全局数据块”，将打开一个全局数据块 (DB)。将数据块编号传送到 DB 寄存

器。后续的 DB 命令将根据寄存器的内容访问相关块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“打开全局数据块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<数据块> Input DB_ANY DB 要打开的数据块。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

在程序段 1 中调用“Motor_DB”数据块。将数据块编号传送到 DB 寄存器。在程序段 2 中查询

操作数“DBX0.0”。操作数“DBX0.0”的信号状态将分配给操作数“Tag_Output”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

---(OPNI)：打开背景数据块 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“打开背景数据块”，将打开一个数据块 (DB)。将数据块的编号传送到 DI 寄存器。

后续 DI 命令根据寄存器的内容访问相关块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“打开背景数据块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<数据块> Input DB_ANY DB 要打开的数据块

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

在程序段 1 中调用“Motor_DB”数据块。将数据块的编号传送到 DI 寄存器。在程序段 2 中查

询操作数“DBX0.0”。操作数“DBX0.0”的信号状态将分配给操作数“Tag_Output”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

运行时控制 (S7-300, S7-400)

COMPRESS：压缩 CPU 内存 (S7-400)

说明       
“压缩 CPU 内存”指令用于压缩 CPU 的工作存储器或 RAM 工作存储器。 执行压缩期间，将

现有的块拼接到一起，以填充因删除或装载块而导致空隙。

通过调用“压缩 CPU 内存”指令启动压缩操作。 压缩操作分成若干程序周期。 可通过各个

参数值监视压缩操作。 如果指令的参数 BUSY 值为“1”，则说明仍在执行压缩操作。 如果参数 
DONE 的值为“1”，说明压缩操作已完成。 可通过参数 RET_VAL 查询错误信息。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果已经开始执行从外部启动的压缩操作，则调用“压缩 CPU 内存”指令将显示错误信息。

参数

下表列出了“压缩 CPU 内存”指令的参数：

参数 声明 数据类

型

存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

RET_VA
L

Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果指令执行期间出错，则在

参数 RET_VAL 中输出一个错

误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 关于压缩操作是否激活的信

息。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 关于压缩操作是否完成的信

息。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

可以通过 BUSY 和 DONE 参数，查询压缩操作的状态。

8091 已经执行从外部启动的压缩操作。

8092 由于存在以下问题，无法执行该操作：

• “删除块”功能已激活。

• 测试和调试功能会影响块（例如，状态）。

• “复制块”功能在外部触发且处于活动状态。

• H-CPU 正在连接或更新。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

*在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。 有关切换显示格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

RE_TRIGR：重置周期监视时间 (S7-300, S7-400)

说明

“重置周期监视时间”指令用于重新触发 CPU 的循环时间监控。根据 CPU 组态中所设置的时

间，重新启动循环监视时间。

可以在所有块中调用指令“重新启动循环监视时间”(Restart cycle monitoring time)，而无需

考虑优先级。

如果在优先级较高的块中调用该指令（例如，硬件中断或诊断中断），则不会执行该指令且

使能输出 ENO 的信号状态将置“0”。
指令“重置周期监视时间”完全在时间范围内执行（ 大程序循环的 10 次），而不考虑调

用次数。过期后，程序循环将无法再延长。

参数

指令“重新启动循环监视时间”(Restart cycle monitoring time) 没有参数。

参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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STP：退出程序 (S7-300, S7-400)

说明

“退出程序”指令用于将 CPU 设置为 STOP 模式，从而结束程序的运行。是否从 RUN 模式转

换为 STOP 模式，具体取决于 CPU 的组态。

该指令输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，CPU 将切换为 STOP 模式，且结束程序运行。而

不检测该指令输出的信号状态。

如果该指令输入的 RLO 为“0”，则不执行该指令。

参数

“退出程序”指令没有参数。

参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

WAIT：组态延时时间 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“组态延时时间”指令，将程序的执行过程暂停一段特定的时间。在该指令的参数 WT 
中时间段的单位为微秒。

可以组态的延时为 -32768 到 32767 微秒 (μs)。允许的 短延时时间取决于 CPU 并且与指

令的执行时间一致。

优先级更高的事件可中断该指令的执行且不返回任何错误信息。

适用于 S7-300-CPU：
对于 S7-300-CPU（S7-318 除外），该指令设置的延时时间为 短时间。各类嵌套优先级的

执行时间和系统利用率会延长该时间。

说明

负延时时间

如果在参数 WT 中指定了负延时时间，则使能输出 ENO 或 RLO 和 BR 位将返回信号状态 
FALSE。负延时时间不会对 CPU 造成影响。以下与使能输出 ENO 相关联的指令不在 LAD 或 
FBD 中执行。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“组态延时时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

WT Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

延时时间的单位为微秒 
(μs)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

PROTECT：更改保护等级 (S7-300, S7-400)

说明

“更改保护等级”指令用于更改 CPU 中所组态的保护等级“1”。
所组态的保护等级为“1”时选择“通过密码进行删除”(Removable with password) 选项，意味

着您需要组态一个密码。通过该密码，可以在操作期间对由“更改保护等级”指令提供只读

保护的 CPU 进行写访问，例如加载。

可在该指令的 MODE 参数中指定保护等级。CPU 的当前保护等级显示在巡视窗口的“属性 > 
保护”(Properties > Protection) 下。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表列出了各保护等级的含义。

保护等

级

含义

1 允许对所有设备功能进行编程。可通过指令“更改保护等级”，取消对任何现有块的密码验证。

2 • 不能更改 CPU 中的程序和组态。只能读取 CPU 中的程序。

• 允许过程控制、过程监视和过程通信功能。

• 允许所有信息功能。

• 如果知道有效密码，则可以取消所设置的写保护。

• 可通过指令“更改保护等级”，取消对任何现有块的密码验证。

3 • 但无法取消所设置的读写保护，即使知道有效密码。

• 如果在调用指令“更改保护等级”时存在有效的连接，则调用该指令并不会影响该连接。

如果 CPU 已组态为保护等级为“2”或“3”，那么调用“更改保护等级”指令将不起任何作用。

执行“更改保护等级”指令之后，还可以通过 SSL ID 为 W#16#0232 且索引为 W#16#0004 
的 SSL 部件列表检查保护等级“2”或“3”是否仍然有效。

说明

只能使用“更改保护等级”指令，设置比使用 STEP 7“配置硬件”(Configure hardware) 组态

的保护等级相同或更高的保护等级。例如，已经组态保护等级 3 并且以 MODE 参数为 12 调
用指令“更改保护等级”。这将阻止密码验证。如果在参数 MODE 为 0 或 1 的情况下再次

调用该指令，将保留保护等级 3 并且通过输入有效密码取消读写保护。

运行状态切换将影响保护等级

下表列出了切换运行状态对通过“更改保护等级”指令所设置的保护等级产生的影响。

动作 对保护等级产生的影响

• 操作模式切换到“STOP”
• 无缓冲上电

• 使用操作模式开关执行存储器复位

• S7-400 CPU 处于“STOP”模式时组态和/或更改编程

保护等级被设置为“1”。允许对所有设备功能进行编程。

• 冷启动

• 暖启动

操作系统将保护等级设置为“1”。允许对所有设备功能

进行编程。

如果需要，可以通过调用“更改保护等级”指令在用

户程序中将保护等级设置为“2”或“3”。
缓冲上电 保持不变

指令
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动作 对保护等级产生的影响

更改操作模式 RUN/STARTUP/HOLD -> STOP（通过调用

“退出程序”(STP) 指令，由于无对应错误 OB 的程序错

误，或通过操作员操作）。

保持不变

S7-400：通过用户手动重启或上电后自动重启 保持不变

参数

下表列出了“更改保护等级”指令的参数：

参数 声明 数据类

型

存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

MODE Input WORD I、Q、M、D、L 或常数 保护等级

可能的值：

• W#16#0000：设置保护等

级“1”
• W#16#0001：设置需要密

码验证的保护等级“2”
• W#16#000C：设置需要密

码验证的保护等级“3”
参数 MODE 中也可指定常数。

RET_VA
L

Output INT I、Q、M、D、L 如果在处理过程中出错，那么

将输出错误相关信息。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 作业已执行，且无任何错误

8090 参数 MODE 的值无效。

80C3 所需的操作资源当前被占用。

*在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

CiR：控制 CiR 过程 (S7-400)

说明   
“控制 CiR 过程”指令可在用户程序中按如下方式影响 CiR 过程：

• 禁用 CiR 过程。 在这种情况下，将始终拒绝将修改后的组态从编程设备下载到 CPU。 再
次使用“控制 CiR 过程”指令将其取消之前，将一直禁用该过程。

• 通过在参数 FRZ_TIME 中指定 CiR 同步时间上限，可以有条件地禁用 CiR 过程。 在这种情

况下，只有 CPU 计算出的 CiR 同步时间没有超过指定的上限时，才允许将修改的组态从

编程设备下载到 CPU。
• 禁用 CiR 过程。CiR 同步时间上限设置为默认值 1000 ms。
• 确定是否启用 CiR 过程。 如果已启用或有条件地启用 CiR 过程，则可在该指令的参数 A_FT 

中获得 CiR 同步时间的当前上限。

说明

CiR 同步期间，会冻结输出且不评估输入。

参数

下表列出了“控制 CiR 过程”指令的参数：

参数 声明 数据类

型

存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令
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参数 声明 数据类

型

存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或常数 作业标识符

参数 MODE 的有效值有：

• 0: 信息功能

• 1: 启用 CiR 过程

• 2: 禁用 CiR 过程

• 3: 有条件禁用 CiR 过程。 
在 FRZ_TIME 中指定 CiR 同
步时间的上限。

FRZ_TI
ME

Input TIME I、Q、M、D、L 或常数 CiR 同步时间的上限，以毫秒

为单位。 
允许的取值范围：60 ... 2500 
ms（默认值：1000 ms）
只有当参数 MODE 的值设置

为 3 时，才相关参数 
FRZ_TIME。 

RET_VA
L

Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

参数 MODE 的值为“0”时，参

数 RET_VAL 将提供关于启用 
CiR 过程的信息。

A_FT Output TIME I、Q、M、D、L CiR 同步时间当前有效的上限

值

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 作业已执行，且无任何错误

只有当参数 MODE 的值设置为“1”、“2”或“3”时，才会输出该错误代码。

0001 启用 CiR。
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

0002 禁用 CiR 过程。

只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

指令
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错误代码*
(W#16#...)

说明

0003 有条件地禁用 CiR。
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

8001 CPU 尚未就绪执行 CiR 操作。 正在使用 H 系统（单机模式）中的 H-CPU，或者正在多值计算

模式下使用标准 CPU。
8002 参数 MODE 的值无效。

8003 参数 FRZ_TIME 的值无效。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

*在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。 有关切换显示格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

示例

例如，可使用“控制 CiR 过程”指令确保在需要 大 CPU 性能执行过程期间，不会启动 CiR 
过程。

要通过“控制 CiR 过程”来实现此目的，则必须在过程活动增多时段开始之前调用该指令，

而且在参数 MODE 的值设置为“2”（禁用 CiR 过程）时执行该指令。  满足以上条件后，将禁

用 CiR 过程。

要在过程活动增多时段结束后再次启用 CiR 过程，则必须再次调用“控制 CiR 过程”指令，

并在参数 MODE 的值设置为“1”时执行该指令。 也可通过将参数 MODE 的值设置为 3 来有条

件地禁用 CiR 过程。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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字逻辑运算 (S7-300, S7-400)

AND：“与”运算 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“与”运算指令将输入 IN1 的值和输入 IN2 的值按位进行“与”运算，并在输出 OUT 
中查询结果。

执行该指令时，输入 IN1 的值的位 0 和输入 IN2 的值的位 0 进行“与”运算。结果存储在

输出 OUT 的位 0 中。 对指定值的所有其它位都执行相同的逻辑运算。

只有该逻辑运算中的两个位的信号状态均为“1”时，结果位的信号状态才为“1”。 如果该逻辑

运算的两个位中有一个位的信号状态为“0”，则对应的结果位将复位。

参数

下表列出了“与”运算指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第一个值

IN2 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第二个值

OUT Output WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 0101 0101 0101 0101
IN2 Tag_Value2 0000 0000 0000 1111
OUT Tag_Result 0000 0000 0000 0101

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将操作数“Tag_Value1”的值和操作数

“Tag_Value2”的值进行“与”运算。结果按位映射并输出到操作数“Tag_Result”。 使能输出 
ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

OR：“或”运算 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“或”运算指令将输入 IN1 的值和输入 IN2 的值按位进行“或”运算，并在输出 OUT 
中查询结果。

执行该指令后，将 IN1 输入的值的位 0 和 IN2 输入的值的位 0 进行“或”运算。 结果存储

在输出 OUT 的位 0 中。 对指定变量的所有位都执行相同的逻辑运算。

只要该逻辑运算中的两个位中至少有一个位的信号状态为“1”，结果位的信号状态就为“1”。 
如果该逻辑运算的两个位的信号状态均为“0”，则对应的结果位将复位。

指令
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参数

下表列出了“或”运算指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第一个值

IN2 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第二个值

OUT Output WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 0101 0101 0101 0101
IN2 Tag_Value2 0000 0000 0000 1111
OUT Tag_Result 0101 0101 0101 1111

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将操作数“Tag_Value1”的值和操作数

“Tag_Value2”的值进行“或”运算。结果按位映射并输出到操作数“Tag_Result”。使能输出 
ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

XOR：“异或”运算 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“异或”运算指令将输入 IN1 的值和输入 IN2 的值按位进行“异或”运算，并在输

出 OUT 中查询结果。

执行该指令后，将 IN1 输入的值的位 0 和 IN2 输入的值的位 0 进行“异或”运算。 结果存

储在输出 OUT 的位 0 中。 对指定值的所有其它位都执行相同的逻辑运算。

当该逻辑运算中的两个位中有一个位的信号状态为“1”时，结果位的信号状态为“1”。 如果该

逻辑运算的两个位的信号状态均为“1”或“0”，则对应的结果位将复位。

参数

下表列出了“异或”运算指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第一个值

IN2 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第二个值

OUT Output WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 0101 0101 0101 0101
IN2 Tag_Value2 0000 0000 0000 1111
OUT Tag_Result 0101 0101 0101 1010

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将操作数“Tag_Value1”的值和操作数

“Tag_Value2”的值进行“异或”运算。 结果按位映射并输出到操作数“Tag_Result”中。使能

输出 ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 LAD 元素 (页 9414)
选择 LAD 元素的数据类型 (页 9420)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令
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INVERT：求反码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“求反码”指令对输入 IN 的各个位的信号状态取反。 处理该指令时，输入 IN 中
的值和十六进制模板（对于 16 位数为 W#16#FFFF；对于 32 位数为 DW#16#FFFFFFFF）进

行“异或”运算。 这会将各个位的信号状态取反，并且结果存储在输出 OUT 中。

参数

下表列出了“求反码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 整数 I、Q、M、D、
L、P

输入 IN 的值的反码

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value W#16#000F
OUT TagOut_Value W#16#FFF0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令对输入“TagIn_Value”的各个位

的信号状态取反，并将结果写入输出“TagOut_Value”。使能输出 ENO 和输出“TagOut”的信号

状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

DECO：解码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“解码”指令，将输入值指定的输出值中的某个位置位。

“解码”指令读取输入 IN 的值，并将输出值中位号与读取值对应的那个位置位。 输出值中

的其它位以零填充。 如果输入 IN 的值大于 31，则执行模 32 指令。

参数

下表列出了“解码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

输出值中待置位位的位置。

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

输出值

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令从输入中“TagIn_Value”操作数

的值中读取位号“3”，并将第三个位设置为输出中“TagOut_Value”操作数的值。

如果成功执行了该指令，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ENCO：编码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“编码”指令读取输入值中 低有效位的位号并将其发送到输出 OUT。
“编码”指令选择输入 IN 值的 低有效位，并将该位号写入到输出 OUT 的变量中。如果输

入 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000，则在输出 OUT 中输出值“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“编码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

输出值

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令选择输入“TagIn_Value”的 低

有效位，并将位号“3”写入输出“TagOut_Value”的变量中。

如果成功执行了该指令，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SEL：选择 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“选择”指令，根据开关（输入 G）的情况，选择输入 IN0 或 IN1 中的一个，并将

其数据移动到输出 OUT。如果输入 G 的信号状态为“0”，则移动输入 IN0 的值。如果输入 G 的
信号状态为“1”，则将输入 IN1 的值移动到输出 OUT 中。

只有当所有参数的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

参数

下表列出了“选择”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

G Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

开关

IN0 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

G TagIn_G 0 1
IN0 TagIn_Value0 W#16#0000 W#16#4C
IN1 TagIn_Value1 W#16#FFFF W#16#5E
OUT TagOut_Value W#16#0000 W#16#5E

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。根据“TagIn_G”输入的信号状态，选择

“TagIn_Value0”或“TagIn_Value1”输入的值并将其移动到“TagOut_Value”输出。如果该指令执

行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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移位和循环 (S7-300, S7-400)

SHR：右移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“右移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向右移位，并在输出 OUT 中查询结果。

参数 N 用于指定将指定值移位的位数。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

如果参数 N 的值大于位数，则输入 IN 的操作数值将向右移动该位数个位置。

无符号值移位时，用零填充操作数左侧区域中空出的位。如果指定值有符号，则用符号位的

信号状态填充空出的位。

下图说明了如何将 INT 数据类型操作数中的内容向右移动 4 位：

参数

下表列出了“右移”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BYTE、WORD、
DWORD、INT、
DINT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要移位的值。

N Input BYTE、WORD、
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

将对值进行移位的位数。

OUT Output BYTE、WORD、
DWORD、INT、
DINT

I、Q、M、D、L 指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 3
OUT TagOut_Value 0000 0111 1111 0101

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“右移”指令。将“TagIn_Value”操作数的内

容将向右移动 3 位。结果发送到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 
ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SHL：左移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“左移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向左移位，并在输出 OUT 中查询结果。

参数 N 用于指定将指定值移位的位数。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

如果参数 N 的值大于位数，则输入 IN 的操作数值将向右移动该位数个位置。

用零填充操作数右侧部分因移位空出的位。 
下图说明了如何将 WORD 数据类型操作数的内容向左移动 6 位：

参数

下表列出了“左移”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BYTE、WORD、
DWORD、INT、
DINT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

要移位的值

N Input BYTE、WORD、
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常量

将对值进行移位的位数。

OUT Output BYTE、WORD、
DWORD、INT、
DINT

I、Q、M、D、L 指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 4
OUT TagOut_Value 1111 1010 1111 0000

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“左移”指令。将“TagIn_Value”操作数的内容

将向左移动 4 位。结果发送到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 
ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ROR：循环右移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“循环右移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向右循环移位，并在输出 OUT 中
查询结果。参数 N 用于指定循环移位中待移动的位数。用移出的位填充因循环移位而空出

的位。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

如果参数 N 的值大于可用位数，则输入 IN 中的操作数值将循环移动指定位数个位。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向右循环移动 3 位：

参数

下表列出了“循环右移”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BYTE、WORD、
DWORD、DINT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要循环移位的值

N Input BYTE、WORD、 
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

将值循环移动的位数

OUT Output BYTE、WORD、
DWORD、DINT

I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1010 1010 0000 1111 0000 
1111 0101 0101

N Tag_Number 5
OUT TagOut_Value 1010 1101 0101 0000 0111 

1000 0111 1010

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“循环右移”指令。“TagIn_Value”操作数的

内容将向右循环移动 5 位。结果发送到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使

能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

ROL：循环左移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“循环左移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向左循环移位，并在输出 OUT 中
查询结果。参数 N 用于指定循环移位中待移动的位数。用移出的位填充因循环移位而空出

的位。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

如果参数 N 的值大于可用位数，则输入 IN 中的操作数值将循环移动指定位数个位。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向左循环移动 3 位：

参数

下表列出了“循环左移”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BYTE、WORD、
DWORD、DINT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要循环移位的值

N Input BYTE、WORD、 
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

将值循环移动的位数

OUT Output BYTE、WORD、
DWORD、DINT

I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1111 0000 1010 1010 0000 
1111 0000 1111

N Tag_Number 5
OUT TagOut_Value 0001 0101 0100 0001 1110 

0001 1111 1110

如果输入“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“循环左移”指令。“TagIn_Value”操作数的内容

将向左循环移动 5 位。结果发送到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输

出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

其它指令 (S7-300, S7-400)

---|   |---: 获取状态位 (S7-300, S7-400)

说明

使用“获取状态位”指令，可以查询下列状态位的信号状态：

• BR：二进制结果

• OV：上溢

• OS：锁存溢出

• CC 0 和 CC 1：条件码

通过从指令的下列列表中选择相应符号，来定义要查询的状态位。下表列出了查询状态位的

方法：

符号 查询 说明

==0 CC 0 = 0 和 CC 1 = 0 该指令询问数学函数的结果

是否等于 0。
<>0 CC 0 = 0 和 CC 1 = 1 

或

CC 0 = 0 和 CC 1 = 0

该指令询问数学函数的结果

是否不等于 0。

>=0 CC 0 = 0 该指令询问数学函数的结果

是否大于或等于 0。
<=0 CC 1 = 0 该指令询问数学函数的结果

是否小于或等于 0。
>0 CC 0 = 0 和 CC 1 = 1 该指令询问数学函数的结果

是否大于 0。
<0 CC 0 = 1 和 CC 1 = 0 该指令询问数学函数的结果

是否小于 0。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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符号 查询 说明

UO CC 0 = 1 和 CC 1 = 1 该指令可查询算术函数的结

果是否无效。造成无效结果

的原因可能是浮点数或被 0 
除。

OV OV = 1 该指令询问是否发生了数值

溢出。 
OS OS = 1 该指令询问是否发生了保存

数值溢出。

BR BR = 1 该指令询问状态为 BR 的信号

状态。

“获取状态位”指令的工作方式类似于常开触点。满足查询要求后，指令的信号状态为“1”。
如果未满足查询要求，则指令的信号状态为“0”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“乘”(MUL)指令。在执行“乘”指令期间如

果发生溢出，则将置位状态位 OV。在对状态位 OV 进行查询之后，将在程序段 2 中执行“置

位输出”指令 (S) 并置位操作数“TagOV”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

状态字的基本信息 (页 194)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
设置状态位 (页 196)

---| / |---: 获取取反的状态位 (S7-300, S7-400)

说明

使用“获取取反的状态位”指令可以查询下列状态位的信号状态并将查询结果取反：

• BR：二进制结果

• OV：上溢

• OS：锁存溢出

• CC 0 和 CC 1：条件码

通过从指令的下列列表中选择相应符号，来定义要查询的状态位。下表列出了查询状态位的

方法：

符号 查询 说明

==0 CC 0 = 0 和 CC 1 = 0 该指令询问数学函数的结果

是否等于 0。
<>0 CC 0 = 0 和 CC 1 = 1

或

CC 0 = 0 和 CC 1 = 0

该指令询问数学函数的结果

是否不等于 0。

>=0 CC 0 = 0 该指令询问数学函数的结果

是否大于或等于 0。
<=0 CC 1 = 0 该指令询问数学函数的结果

是否小于或等于 0。
>0 CC 0 = 0 和 CC 1 = 1 该指令询问数学函数的结果

是否大于 0。
<0 CC 0 = 1 和 CC 1 = 0 该指令询问数学函数的结果

是否小于 0。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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符号 查询 说明

UO CC 0 = 1 和 CC 1 = 1 该指令可查询算术函数的结

果是否无效。造成无效结果

的原因可能是浮点数或被 0 
除。

OV OV = 1 该指令询问是否发生了数字

范围溢出。 
OS OS = 1 该指令询问指令中是否发生

了存储数字范围溢出。

BR BR = 1 该指令询问状态为 BR 的信号

状态。

“获取取反的状态位”指令的执行方式类似于常闭触点。查询后，指令的信号状态为“0”。如

果不满足查询要求，则指令的信号状态为“1”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则将执行“乘”(MUL)指令。如果在执行指令过程中未

发生溢出，则将状态位 OV 复位为“0”。在对状态位 OV 进行查询之后，将在程序段 2 中执行

“置位输出”指令 (S) 并置位操作数“TagOut_2”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

状态字的基本信息 (页 194)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
设置状态位 (页 196)

--- ( CALL )： 调用块 (S7-300, S7-400)

说明

“调用块”指令调用不带参数的函数 (FC)。这种调用是有条件调用还是无条件调用取决于调

用前面的逻辑运算。

在函数 (FC) 的语句部分，不能将数据类型为 BLOCK_FC 的任何参数指定为有条件调用的操

作数。然而，可以在函数块 (FB) 中将 BLOCK_FC 类型的参数指定为操作数。

仅当逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行有条件调用。如果未执行有条件调用，则调用操

作后 RLO 为“0”。如果执行了该操作，其执行方式如下所示：

• 该指令存储调用块的返回地址。

• 该指令存储两个数据块寄存器（数据块和背景数据块）。

• 该指令更新被调用函数的局部数据。

• 该指令将 MA 位（激活的 MCR 位）传送到块堆栈（B 堆栈）中。

参数

下表列出了“调用块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<块> Output BLOCK_FC - 被调用的函数

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则调用函数 FC3。

参见

主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)

---(SAVE)： 将 RLO 保存到 BR 位 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 RLO 保存到 BR 位”指令，将逻辑运算的结果 (RLO) 保存到二进制结果 (BR) 中。在

处理期间，该指令会将当前 RLO 的信号状态传输到状态位 BR。该指令的操作与条件无关，不

会影响其它状态位。

说明

在执行指令“将 RLO 保存到 BR 位”后，可通过同一块或下级块中的指令再次修改 BR 位。

使用指令“将 RLO 保存到 BR 位”，可检查块的执行状态。例如，如果在块末尾编写指令

“将 RLO 保存到 BR 位”，则 BR 位将设置为块当前逻辑运算结果的信号状态。如果成功执

行该块，则调用块中 BR 位和 ENO 使能输出的信号状态均置位为“1”。如果在处理块期间出错，

则将为 BR 分配信号状态“0”。通过查询 BR 位，可编制一个故障排查程序。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

如果满足下列条件之一，则 BR 位的信号状态将置位为“1”：
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

状态字的基本信息 (页 194)
在 LAD 中使用 EN/ENO 机制的示例 (页 168)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
设置状态位 (页 196)

---(MCR<)： 打开 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

“打开 MCR 区域”指令可以将逻辑运算结果 (RLO) 保存到 MCR 堆栈中，并启用 MCR 区域内

的 MCR 相关性（MCR = 主控继电器）。

MCR 堆栈 多可以包含 8 个条目，工作方式类似于 LIFO 缓冲区（后进先出）。 堆栈已满时，

该指令会生成一条错误消息 (MCRF)。

说明

有关使用 MCR 功能的信息，请参见“另请参见”中“使用 MCR 功能的重要注意事项”。

使用指令“启用 MCR 区域”(MCRA) 和“禁用 MCR 区域”(MCRD)，指定 MCR 区域的开始和结

束。在定义的 MCR 区域内，可以为一个或多个程序部分，启用和禁用 MCR 相关性。

如果在该指令执行之前，RLO =“1”，则启用 MCR 相关性。如果在该指令执行之前，RLO =“0”，
则禁用 MCR 相关性。 可以通过“关闭 MCR 区域”指令编写 MCR 相关程序的结尾段。 这两

个指令之间的程序部分受 MCR 的影响。只有下列 MCR 相关指令受此影响：

• 赋值

• 置位输出 (S)
• 复位输出 (R)
• 复位置位触发器 (RS)
• 置位复位触发器 (SR)
• 移动值 (MOVE)
也可以通过在 MCR 相关程序部分中，编写“打开 MCR 区域”指令来嵌套启用和禁用 MCR 相
关性。 该指令的 大嵌套深度为 8 层。 因此，上一级程序部分的 MCR 相关性能控制所有下

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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一级程序部分中的 MCR 相关性。如果在上一级程序部分禁用了 MCR 相关性，该 MCR 相关

性就不能在任何下一级 MCR 相关程序部分启用。

如果调用 MCR 区域中的块，那么在被调用的块中将禁用 MCR 相关性。退出块后，将置位 
MCR 相关性，从而与块调用之前相同。

“打开 MCR 区域”和“关闭 MCR 区域”指令必须成对编写。 如果未编写其中一条指令，将

触发 MCR 堆栈错误。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

在程序段 1 中编写 MCR 区域的开始。如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“1”，则在第一级 
MCR 区域将启用 MCR 相关性。在这种情况下，操作数“TagIn_4”的信号状态将分配给操作数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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“TagOut_2”（程序段 6）。如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，同

时操作数“TagOut_2”复位为“0”。MCR 区域的 MCR 相关性在程序段 7 中被禁用。

在程序段 3 中，如果操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”，并且 MCR 区域的第一级已启用，则

在 MCR 区域的第二级也启用 MCR 相关性。这种情况下，操作数“TagIn_3”的信号状态分配给

操作数“TagOut_1”。如果操作数“TagIn_2”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，同时操作

数“TagOut_1”复位为“0”。在程序段 5 中，将禁用 MCR 区域第二级的 MCR 相关性。MCR 区
域的结尾编写在程序段 8 中。

参见

使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
主控继电器 (页 215)
---(MCR>)： 关闭 MCR 区域 (页 6284)
---(MCRA)： 启用 MCR 区域 (页 6286)
---(MCRD)： 禁用 MCR 区域 (页 6287)

---(MCR>)： 关闭 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

“关闭 MCR 区域”指令将完成 MCR 相关（MCR = 主控继电器）程序部分。 在这种情况下，该

指令会从 MCR 堆栈的 后一个条目中删除逻辑运算结果 (RLO)。
MCR 堆栈 多可以包含 8 个条目，工作方式类似于 LIFO 缓冲区（后进先出）。 如果堆栈已

空，则该指令会生成一条错误消息 (MCRF)。

说明

有关使用 MCR 功能的信息，请参见“另请参见”中“使用 MCR 功能的重要注意事项”。

使用“打开 MCR 区域”指令来编写 MCR 相关性。 “打开 MCR 区域”和“关闭 MCR 区域”

指令必须成对编写。 如果未编写其中一条指令，将触发 MCR 堆栈错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

在程序段 1 中编写 MCR 区域的开始。如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“1”，则在第一级 
MCR 区域将启用 MCR 相关性。在这种情况下，操作数“TagIn_4”的信号状态将分配给操作数

“TagOut_2”（程序段 6）。如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，同

时操作数“TagOut_2”复位为“0”。MCR 区域的 MCR 相关性在程序段 7 中被禁用。

在程序段 3 中，如果操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”，则在 MCR 区域的第二级也启用 MCR 
相关性。这种情况下，操作数“TagIn_3”的信号状态分配给操作数“TagOut_1”。如果操作数

“TagIn_2”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，并且不管操作数“TagIn_3”的信号状态如何，

操作数“TagOut_1”都复位为“0”。在程序段 5 中，将禁用 MCR 区域第二级的 MCR 相关性。

MCR 区域的结尾编写在程序段 8 中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
---(MCR<)： 打开 MCR 区域 (页 6282)
---(MCRA)： 启用 MCR 区域 (页 6286)
---(MCRD)： 禁用 MCR 区域 (页 6287)

---(MCRA)： 启用 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

使用“启用 MCR 区域”指令，指定 MCR 区域的起始部分。在该区域内，可以使用下列指令

启用或禁用 MCR 相关性：

• ---(MCR<)： 打开 MCR 区域

• ---(MCR>)： 关闭 MCR 区域

使用“禁用 MCR 区域”(MCRD) 指令，可以指定 MCR 区域的结束。 用于定义 MCR 区域开始

和结束的指令必须成对使用。

说明

有关使用 MCR 功能的信息，请参见“另请参见”中“使用 MCR 功能的重要注意事项”。

如果调用 MCR 区域中的块，那么在被调用的块中将禁用 MCR 相关性。 退出块后，将置位 
MCR 相关性，从而与块调用之前相同。

指令的执行与状态位无关，也不会影响这些位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

在程序段 1 中编写 MCR 区域的开始。如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“1”，则启用 MCR 相
关性。在这种情况下，操作数“TagIn_2”的信号状态将分配给操作数“TagOut”（程序段 3）。

如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，并且不管操作数“TagIn_2”的信

号状态如何，操作数“TagOut”都复位为“0”。在程序段 4 中，将禁用 MCR 区域的 MCR 相关性。

MCR 区域的结尾编写在程序段 8 中。

参见

主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
---(MCR<)： 打开 MCR 区域 (页 6282)
---(MCR>)： 关闭 MCR 区域 (页 6284)
---(MCRD)： 禁用 MCR 区域 (页 6287)

---(MCRD)： 禁用 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

使用“禁用 MCR 区域”指令指定 MCR 区域的结束。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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使用指令“启用 MCR 区域”(MCRA)，指定 MCR 区域的开始。 用于定义 MCR 区域开始和结

束的指令必须成对使用。

说明

有关使用 MCR 功能的信息，请参见“另请参见”中“使用 MCR 功能的重要注意事项”。

在 MCR 区域内，可以使用下列指令编程 MCR 相关性：

• ---(MCR<)： 打开 MCR 区域

• ---(MCR>)： 关闭 MCR 区域

如果调用 MCR 区域中的块，那么在被调用的块中将禁用 MCR 相关性。 退出块后，将置位 
MCR 相关性，从而与块调用之前相同。

指令的执行与状态位无关，也不会影响这些位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

在程序段 1 中编写 MCR 区域的开始。如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“1”，则启用 MCR 相
关性。 在这种情况下，操作数“TagIn_2”的信号状态将分配给操作数“TagOut”（程序段 3）。 
如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，并且不管操作数“TagIn_2”的信

号状态如何，操作数“TagOut”都复位为“0”。 在程序段 4 中，将禁用 MCR 区域的 MCR 相关性。

MCR 区域的结尾编写在程序段 8 中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
---(MCR<)： 打开 MCR 区域 (页 6282)
---(MCR>)： 关闭 MCR 区域 (页 6284)
---(MCRA)： 启用 MCR 区域 (页 6286)

SET： 置位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

“置位位数组”指令，将指定区域中位的信号状态置位为“1”。在参数 S_BIT 中使用指针定义

范围起点。如果指针指向外部 I/O 的存储区，则不执行该指令。在参数 N 中指定要在指定区

域中置位的位数。如果参数 N 的值为“0”，则调用该指令不起作用。

只有 MCR 位为“1”时，才会执行该指令。如果 MCR 位的信号状态为“0”，则指定区域中的位

保持不变。

说明

参数 N
在参数 N 处，还可以互连数据块的元素。

参数

下表列出了“置位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向区域中第一个位的指

针，其中该区域内的位将

被置位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

要置位的位数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

如果操作数 TagIn 的信号状态为“1”，则该指令在区域中置位从 M0.0 到 M1.2 的 10 个位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SETP：在 I/O 区域置位位数组 (S7-400)

说明

使用“在 I/O 区域置位位数组”指令将 I/O 区域中多个位的信号状态置位为“1”。同时还会将

输出过程映像中的相应位设置为与这些 I/O 位相同。

使用该指令的参数 N 和 SA 定义要置位的位数组。数组中的位必须属于要分配过程映像的 I/O 
区域。

如果选择的部分位数组没有对应插入的 I/O 设备，则该指令将尝试置位整个位数组。在这种

情况下，将在参数 RET_VAL 中输出错误信息。

按字节置位 I/O 区域。如果通过参数 N 和 SA 定义的位数组不是始于或止于字节边界，则调

用该指令有以下作用：

• 该位在待传送的第一个或 后一个字节中，但不包含在所定义的位数组中，该位将获取

过程映像输出中相应位的值。

警告

意外结果

使用过程映像输出中相关位的值来置位这些位可能导致意外响应，例如启动电机或关闭

冷却系统。

• 将属于所定义位数组的位的信号状态置位为“1”。
必须在 MCR 区域调用指令“在 I/O 区域置位位数组”。

如果存在以下任一情况，调用“在 I/O 区域置位位数组”指令将不起作用且使能输出 ENO 将
被设置为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 N 的值为“0”。
• MCR 位的信号状态为“1”。

参数

下表列出了“在 I/O 区域置位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

N Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

要置位的位数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

SA Output POINTER P 指向待置位的第一个位的

指针

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，该指令将置位 I/O 区域中的 8 个位，它们对应于输出 
Q10.0 到 Q10.7。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

SETI： 置位字节数组 (S7-300, S7-400)

说明

“置位字节数组”指令，将指定字节区域中位的信号状态置位为“1”。在参数 S_BYTE 中定义

数组起点。通过在该指令的参数 N 中指定要置位的位数来定义数组的大小。

说明

参数 N 的值必须是数字 8 的整数倍（例如，8、16、24 等）。

在参数 S_BYTE 中指定的指针必须引用外部 I/O 存储区 (P)。由于“I/0”存储区是按照字节、字

或双字访问的，参数 S_BYTE 中的指针必须引用与字节限值对应的操作数，即指针的位号必

须为“0”。 

说明

过程映像输出中相应位的信号状态将复位为“0”。

如果存在以下任一情况，则调用“置位字节数组”指令将不起作用，ENO 使能输出置位为

“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 S_BYTE 中的指针没有引用外部 I/O 存储区。

• 参数 S_BYTE 中指针引用的操作数不是整字节。

• 参数 N 的值不是数字 8 的整数倍。

• MCR 位的信号状态为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“置位字节数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

S_BYTE Input POINTER P 或常数 指向数组第一个

字节的指针，其

中该数组的位将

被置位。

对于跨区域间接

寄存器寻址，必

须以双字格式指

定该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待置位的数组大

小

以 8 的整数倍

（例如，8、16、
24 等）位数来指

定该数组。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则该指令将在从 P2.0 到 P3.7 的范围内设置 2 个字节

（16 位）。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

RESET： 复位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“复位位数组”指令，将指定区域中位的信号状态复位为“0”。 在参数 S_BIT 中使

用指针定义范围起点。 如果指针指向外部 I/O 的存储区，则不执行该指令。 在该指令的参数 N 
中，指定在指定区域中待复位的位数。 如果参数 N 的值为“0”，则调用该指令不起作用。

只有 MCR 位为“1”时，才会执行该指令。 如果 MCR 位的信号状态为“0”，则指定区域中的位

保持不变。

参数

下表列出了“复位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向范围中第一

个位的指针，其

中该范围的位将

被复位

对于跨区域间接

寄存器寻址，必

须以双字格式指

定该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待复位的位数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则该指令将复位从 M0.0 到 M1.2 的范围内的 10 个位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

RESETP：在 I/O 区域复位位数组 (S7-400)

说明

使用“在 I/O 区域复位位数组”指令将 I/O 区域中多个位的信号状态置位为“0”。同时将输出

过程映像中相应位复位为与这些 I/O 位保持相同。

使用参数 N 和 SA 定义要复位的位数组。数组中的位必须属于要分配过程映像的 I/O 区域。

如果选择的部分位数组没有对应插入的 I/O 设备，则该指令将尝试置位整个位数组。在这种

情况下，将在参数 RET_VAL 中输出错误信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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按字节复位 I/O 区域。如果通过参数 N 和 SA 定义的位数组不是始于或止于字节边界，则调

用该指令有以下作用：

• 属于要传送的第一个和 后一个字节，但不属于所定义位数组的位，将获取过程映像输

出表中相应位的值。

警告

意外结果

使用过程映像输出表中相关位的值置位这些位可能导致意外响应，例如启动电机或关闭

冷却系统。

• 将属于所定义位数组的位的信号状态复位为“0”。
必须在 MCR 区域中调用“在 I/O 区域复位位数组”指令。

如果存在以下任一情况，调用“在 I/O 区域复位位数组”指令将不起作用且使能输出 ENO 将
置位为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 N 的值为“0”。
• MCR 位的信号状态为“1”。

参数

下表列出了“在 I/O 区域复位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

N Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

待复位的位数。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

SA Output POINTER P 指向待复位的第一个位的

指针。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

*在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，该指令将置位 I/O 区域中的 8 个位，它们对应于输出 
Q10.0 到 Q10.7。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6298 编程和操作手册, 11/2022



RESETI： 复位字节数组 (S7-300, S7-400)

说明

“复位字节数组”指令用于将指定字节范围中位的信号状态复位为“0”。在参数 S_BYTE 中使

用指针定义范围起点。通过在该指令的参数 N 中指定要复位的位数来定义范围大小。

说明

参数 N 的值必须是数字 8 的整数倍（例如，8、16、24 等）。

在参数 S_BYTE 中指定的指针必须引用外部 I/O 存储区。由于“I/0”存储区是按照字节、字或

双字访问的，参数 S_BYTE 中的指针必须引用与字节限值对应的操作数，即指针的位号必须为

“0”。

说明

过程映像输出中相应位的信号状态将复位为“0”。

如果存在以下任一情况，则调用“复位字节数组”指令将不起作用，ENO 使能输出置位为

“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 S_BYTE 中的指针没有引用外部 I/O 存储区。

• 参数 S_BYTE 中指针引用的操作数不是整字节。

• 参数 N 的值不是数字 8 的整数倍。

• MCR 位的信号状态为“0”。

参数

下表列出了“复位字节数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BYTE Input POINTER P 或常数 指向范围中第一

个字节的指针，

其中该范围的位

将被复位。

对于跨区域间接

寄存器寻址，必

须以双字格式指

定该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待复位其位的数

组大小。

以 8 的整数倍

（例如，8、16、
24 等）位数来指

定该数组。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则该指令将在从 P2.0 到 P3.7 的范围内复位 2 个字节

（16 位）。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
插入 LAD 元素 (页 9414)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

REPL_VAL：输入替换值 (S7-300, S7-400)

说明     
使用“输入替代值”指令，可从一个导致程序错误的程序级同步错误组织块，在累加器 1 
(ACCU 1) 中输入一个替代值。

说明

只能在同步错误组织块（OB 121、OB 122）中调用“输入替代值”指令。

无法再从模块读取任何值时，可使用“输入替代值”指令。每次访问该模块后都会启动 OB 
122。通过调用“输入替代值”指令，可将替代值加载到所中断程序段的累加器 1 中。之后，

程序将使用该替代值继续执行。选择替代值时所需的信息（如，发生错误的块或受影响的地

址），位于 OB 122 的本地变量中。

参数

下表列出了“输入替代值”指令的参数：

参数 声明 数据类

型

存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

VAL Input DWOR
D

I、Q、M、D、L 或常量 替代值

RET_VA
L

Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*

(W#16#...)

说明

0000 无错误 
8080 未从同步的错误 OB 中调用该指令。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

DRUM： 执行顺控程序 (S7-300, S7-400)

说明

通过“执行顺控程序”指令，可以将相应步的 OUT_VAL 参数的已设定值分配给已设定的输

出位（OUT1 到  OUT16）和输出字 OUT_WORD。 因此，当指令仍处于某特定步时，该步必

须满足参数 S_MASK 中设定的使能掩码条件。 如果该步的事件为真且为当前步设定的时间

已用完，或者参数 JOG 的值从“0”变为“1”，则该指令进入下一步。 如果参数 RESET 的信号状

态变为“1”，将复位该指令。 当前步因此等同于预设步 (DSP)。
每步所耗用的时间由预设时基 (DTBP) 与每步预设计数值 (S_PRESET) 的乘积确定。 启动新步

时，会将此计算值加载到参数 DCC 中，该参数包含当前步的剩余时间。 例如，参数 DTBP 的
值为 2，且第一个步的预设值为“100”(100 ms)，则参数 DCC 的值为“200”(200 ms)。
可使用定时器值和/或事件对步进行编程。 具有一个事件位且定时器值为“0”的步，在该事件

位的信号状态为“1”时立即进入下一步。 仅用定时器值编程的步将立即开始计时。 具有事件

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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位且定时器值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。 信号状态为“1”时，初

始化事件位。

当顺控程序位于 后一个编程步 (LST_STEP) 且该步的时间用完时，会将参数 Q 的信号状态

置位为“1”；否则复位为“0”。置位参数 Q 时，该指令将停留在该步，直至该参数复位。

在可组态掩码 (S_MASK) 中，可以选择输出字 (OUT_WORD) 中的各个位并通过输出值 
(OUT_VAL) 置位或复位输出位（OUT1 到 OUT16）。如果可组态掩码的某个位的信号状态为

“1”，则将置位值 OUT_VAL 或复位相应位。 如果可组态掩码的某个位的信号状态为“0”，相

应位则保持不变。 在信号状态为“1”时，将初始化所有 16 个步中可组态掩码的所有位。

参数 OUT1 的输出位对应输出字 (OUT_WORD) 的 低有效位。参数 OUT16 的输出位对应输

出字 (OUT_WORD) 的 高有效位。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果用户创建

一个单独的数据块，那么该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。 有关本主题的更多信

息，请参见“另请参见”。

参数

下表列出了“执行顺控程序”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示复位状

态。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 当信号状态从“0”变为“1”
时，该指令将进入下一步。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”允许顺控程序

按照事件和时间条件提前

执行。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

后一个编程步的编号。

EVENT(i),
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位 (i)；
初始信号状态为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT(j),
1 ≤ j ≤ 16

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序写入输出值的目

标字地址。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 参数 JOG 的历史位

EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设步

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的当前步

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的当前数值

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设时基

PrevTime Static TIME I、Q、M、D、L 
或常数

上一次的系统时间

S_PRESET Static ARRAY[1..16] of 
WORD

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16] 的预置计

数值，其中 1 个时钟脉冲 
= 1 ms。

OUT_VAL Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的输出值。

S_MASK Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的可组态掩码。 初始信号

状态为“1”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_CODE* 说明

W#16#000
0

无错误

W#16#000B 参数 LST_STEP 的值小于 1 或大于 16。
W#16#000
C

参数 DSC 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

W#16#000
D

参数 DSP 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT_VAL 的值，设

置输出位（OUT1 到 OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_Drum_EN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE

指令
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参数 地址 值

S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 TRUE

指令
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参数 操作数 地址 值

OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 FALSE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 FALSE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 FALSE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE

指令
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参数 地址 值

DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

DRUM_X： 执行顺控程序 (S7-300, S7-400)

说明

“执行顺控程序”指令用于执行 多包含 16 个步的顺控程序。 在参数 DSP 中指定第一步的

编号。 在参数 LST_STEP 中指定 后一步的编号。

执行每一步期间，将写入所有 16 个输出位（OUT0 到 OUT15）和输出参数 OUT_WORD（包

含了所有输出位）。 并将指定 OUT_VAL 数组的相应位或前导步的输出位分配给输出位。 分
配的值取决于参数 S_MASK 掩码位的值。

说明

掩码位的默认值是 0。可在背景数据块中更改一个或多个掩码位的当前设置。

参数 JOG 出现上升沿时，“执行顺控程序”指令将进入下一步。 如果该指令已处于 后一步，

则在参数 JOG 出现上升沿时，置位变量 Q 和 EOD。 在这种情况下，将参数 DCC 的值设置为

“0”。 该指令保持在 后一步，直到参数 RESET 的值设置为“1”。
也可以通过分配参数，使得该指令根据时间切换到下一步。 为此，参数 DRUM_EN 的值必

须设置为“1”。 在当前步的事件位 (EVENTi) 置位且为当前步指定的时间用完后，切换到下一

步。 步时间是 (DTBP) 时基与适用于当前步 (S_PRESET) 的时间因子的乘积。

说明

只有相应事件位 (EVENTi) 置位时，当前步剩余的执行时间 (DCC) 才会减少。

指令
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在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。 如果用户创

建一个单独的数据块，那么该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。 有关本主题的更多信

息，请参见“另请参见”。

如果调用指令后参数 RESET 的值设置为“1”，则顺控程序将转到通过参数 DSP 指定的编号所

对应的步。

可使用定时器值和/或事件对步进行编程。 具有一个事件位且定时器值为“0”的步，在该事件

位的信号状态为“1”时立即进入下一步。 仅用定时器值编程的步将立即开始计时。 具有事件

位且定时器值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。

还可通过给参数 JOG 赋值，随时移动到下一步。

第一次调用该指令时，必须将参数 RESET 的值设置为“1”。
如果顺控程序处于 后一步且为该步指定的执行时间已用完，将置位参数 Q 和 EOD。 该指

令保持在 后一步，直到参数 RESET 的值变为“1”。
该指令仅在 STARTUP 和 RUN 模式下执行。

操作系统会在冷启动期间复位“执行顺控程序”指令。 暖启动期间，不会复位该指令。 如
果要在暖启动后初始化“执行顺控程序”指令，必须在参数 RESET 的值为“1”时调用 OB 100。

参数

下表列出了“执行顺控程序”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”将复位顺控程

序。 第一次调用该指令

时，必须将参数 RESET 的
值设置为“1”。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 如果顺控程序未到 后一

步，则信号上升沿（与上

一次调用相比）会将其切

换到下一步。 是否会启用

下一步取决于为参数 
DRUM_EN 分配的值。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 指定是否能根据时间切换

到下一步的控制参数。 如
果值为“1”，则可以根据时

间切换到下一步。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

后一步的编号

允许为 1 到 16 之间的值。

EVENTi,
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位号 i（属于步 i）

OUTj,
0 ≤ j ≤ 15

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位号 j（与 
OUT_WORD 的位号 j 相
同）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 指示为上一步指定的执行

时间是否已用完的状态参

数。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

包含在同一个变量中的输

出位

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 与用户无关（前导调用的

输入参数 JOG）
EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 与输出参数 Q 相同

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一步的编号

允许为 1 到 16 之间的值。

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

当前步的编号

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

当前步仍有剩余的执行时

间，单位为毫秒 (ms)，
（仅在 DRUM_EN = 1 且相

应事件位 = 1 时才进行相

关）

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

对所有步有效的时基，单

位为毫秒 (ms)
PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 

或常数

（与用户无关： 上一次调

用的系统时间）

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_PRESET Static ARRAY of WORD I、Q、M、D、L 
或常数

包含各步时间因子的一维

数组。

建议选择的下标： [1 到 
16]。
在这种情况下，S_PRESET 
[x] 包含步 x 的时间因子。

OUT_VAL Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 包含将在每步中输出的数

值（如果未使用 S_MASK 
进行掩码）的二维数组。

建议选择的下标： [1 到 
16、0 到 15]。 在这种情

况下，OUT_VAL [x, y] 包
含步 x 中分配给输出位 
OUTy 的值。

S_MASK Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 包含每个步的掩码位的二

维数组。

建议选择的下标： [1 到 
16、0 到 15]。 在这种情

况下，S_MASK [x, y] 包含

在步 x 中输出的第“y”个值

的掩码位。

掩码位的含义：

• 0: 将上一步的相应值分

配给相关输出位。

• 1: 将 OUT_VAL 的相应

值分配给相关输出位。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8081 参数 LST_STEP 的值无效。

8082 参数 DSC 的值无效。

8083 参数 DSP 的值无效。

8084 乘积 DCC = DTBP * S_PRESET[DSC]，大于值 2**31-1（约为 24.86 天）。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。 有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT_VAL 的值，设

置输出位（OUT0 到 OUT15）和输出字 (OUT_WORD)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

指令
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执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_Drum_EN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_X_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE

指令
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE

指令
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参数 地址 值

S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT0 MyTag_Output_0 M4.0 TRUE
OUT1 MyTag_Output_1 M4.1 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.2 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.3 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.4 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.5 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.6 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.7 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M5.0 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.1 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.2 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.3 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.4 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.5 TRUE

指令
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参数 操作数 地址 值

OUT14 MyTag_Output_14 M5.6 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT0 MyTag_Output_0 M4.0 TRUE
OUT1 MyTag_Output_1 M4.1 FALSE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.2 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.3 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.4 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.5 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.6 FALSE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.7 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M5.0 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.1 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.2 FALSE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.3 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.4 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.5 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.6 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_X_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE

指令
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参数 地址 值

DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

DCAT： 离散控制定时器报警 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“离散控制定时器报警”指令，从参数 CMD 发出打开或关闭命令时开始计时。计

时过程一直持续到超出了预设时间 (PT) 或收到此信息为止：即在规定时间内已打开或关闭

（O_FB 或 C_FB）设备。如果在收到有关设备打开或关闭的信息之前就超出了预设时间，将

激活相应的报警。如果命令输入的信号状态在超出预设时间前发生变化，则重新计时。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了

一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

“离散控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应如下：

• 参数 CMD 的信号状态从“0”变为“1”时，对参数 Q、CMD_HIS、ET、OA 和 CA 的信号状态

有如下影响：

– 参数 Q 和 CMD_HIS 置位为“1”。
– 参数 ET、OA 和 CA 复位为“0”。

• 参数 CMD 的信号状态从“1”变为“0”时，参数 Q、ET、OA、CA 和 CMD_HIS 复位为“0”。

指令
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• 如果参数 CMD 和 CMD_HIS 的信号状态均为“1”，且参数 O_FB 的信号状态设置为“0”，则

将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 
的值，则将参数 OA 的信号状态置位为“1”。如果参数 ET 的值不大于参数 PT 的值，则将

参数 OA 的信号状态复位为“0”。将参数 CMD_HIS 的值重置为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态置位为“1”且参数 C_FB 的值为“0”，则将参

数 OA 的信号状态设置为“0”。将参数 ET 的值设置为参数 PT 的值。如果参数 O_FB 的信

号状态变为“0”，则将在下次执行指令时设置报警。将参数 CMD_HIS 的值设置为参数 CMD 
的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 C_FB 的值为“0”，则将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加
到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则将参数 CA 的信号状态置位为

“1”。如果不大于参数 PT 的值，则参数 CA 的信号状态为“0”。将参数 CMD_HIS 的值设置

为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态为“0”且参数 C_FB 设置为“1”，则将参数 CA 
设置为“0”。将参数 ET 的值设置为参数 PT 的值。如果参数 C_FB 的信号状态变为“0”，则

在下次执行指令时设置报警。将参数 CMD_HIS 的值设置为参数 CMD 的值。

• 如果参数 O_FB 和 C_FB 的信号状态均为“1”，则将两个报警输出的信号状态都置“1”。
“离散控制定时器报警”指令不提供错误信息。

参数

下表列出了“离散控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示“关

闭”命令。

信号状态“1”表示“打

开”命令。

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 显示参数 CMD 的状态

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ET Static DINT I、Q、M、D、L 当前已用时间，其中 1 个
时钟脉冲 = 1 ms

PT Static DINT I、Q、M、D、L 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

CMD_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L  CMD 历史位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，参数 CMD 从“0”变为“1”。执行该指令后，参数 Q 将置位为“1”，而两个报警

输出 OA 和 CA 的信号状态为“0”。背景数据块的参数 CMD_HIS 的信号状态将置位为“1”，同

时将参数 ET 复位为“0”。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

CMD Tag_Input_CMD TRUE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE

指令
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参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#12
PT DBD8 L#222
CMD_HIS DBX16.0 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q TRUE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
CMD_HIS DBX16.0 TRUE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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MCAT： 电机控制定时器报警 (S7-300, S7-400)

说明

“电机控制定时器报警”指令用于从激活某个命令输入（打开或关闭）时开始计时。计时过

程一直持续到超出了预设时间，或相关反馈输入提示设备已在规定时间内执行了要求的操作

为止。如果在收到反馈前就超出了预设时间，则触发相应的报警。

执行“电机控制定时器报警”指令

下表列出了“电机控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应：

输入参数 输出参数

ET O_H
IS

C_H
IS

O_C
MD

C_C
MD

S_C
MD

O_F
B

C_F
B

OO CO OA CA ET O_H
IS

C_H
IS

Q 状态

X 1 1 X X X X X 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X X 1 1 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X 1 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X X X 1 1 X X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X 0 X 1 0 0 X X 1 0 0 0 0 1 0 1 开始打开

<PT 1 0 X 0 0 0 X 1 0 0 0 INC 1 0 1 打开

X 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 0 PT 1 0 1 已打开

>=P
T

1 0 X 0 0 0 X 0 0 1 0 PT 1 0 0 打开的报警

X X 0 0 1 0 X X 0 1 0 0 0 0 1 1 开始关闭

<PT 0 1 0 X 0 X 0 0 1 0 0 INC 0 1 1 关闭

X 0 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 PT 0 1 1 已关闭

>=P
T

0 1 0 X 0 X 0 0 0 0 1 PT 0 1 0 关闭的报警

X 0 0 0 0 0 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 已停止

符号说明：

INC 将上次处理 FB 以来的时间差 (ms) 加到 ET 中
PT 将 PT 的值设置为与 ET 的相同

X 无法使用

<PT ET < PT

指令
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输入参数 输出参数

>=PT ET >= PT
如果输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态均为“1”，则立即将这两个输入参数的信号状态置位为“0”。此时，将

使用上述表格 (X) 中的 后一行。由于无需再确定输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态是否都为 1，因此将

通过以下方式设置输出参数： 
OO = FALSE
CO = FALSE
OA = FALSE
CA = FALSE
ET = PT
Q = TRUE

“电机控制定时器报警”指令不返回错误信息。

参数

下表列出了“电机控制定时器报警”指令的反应：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

O_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “打开”命令输入

C_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “关闭”命令输入

S_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “停止”命令输入

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

OO Output BOOL I、Q、M、D、L “打开”输出

CO Output BOOL I、Q、M、D、L “关闭”输出

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示错误状

态。

ET Static DINT I、Q、M、D、L 当前已用时间，其中 1 个
时钟脉冲 = 1 ms

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PT Static DINT I、Q、M、D、L 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

O_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L “打开”历史位

C_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L “关闭”历史位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本示例中，输入和输出参数使用以下各值：

参数 操作数 值

O_CMD Tag_Input_O_CMD TRUE
C_CMD Tag_Input_C_CMD FALSE
S_CMD Tag_Input_S_CMD FALSE

指令
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参数 操作数 值

O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
OO Tag_OutputOpen FALSE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#2
PT DBD8 L#22
O_HIS DBX16.0 TRUE
C_HIS DBX16.1 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen TRUE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q TRUE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
O_HIS DBX16.0 TRUE
CMD_HIS DBX16.1 FALSE

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

IMC： 比较输入位与掩码位 (S7-300, S7-400)

说明

“比较输入位与掩码位”指令可以将 多 16 个已编程输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号

状态与相应掩码位进行比较。可编程多达 16 个带掩码的步。将参数 IN_BIT0 的值与掩码 
CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代表步号。在参数 CMP_STEP 中，可以指定用于比较的

掩码步号。所有编程值均以相同方式进行比较。未编程输入位或未编程掩码位的默认信号状

态为 FALSE。
如果在比较期间找到匹配值，参数 OUT 的信号状态置为“1”。否则参数 OUT 将置“0”。
如果参数 CMP_STEP 的值大于 15，则不执行该指令。并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了

一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

参数

下表列出了“比较输入位与掩码位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 0 进行比较的输

入位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 1 进行比较的输

入位 1。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 2 进行比较的输

入位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 3 进行比较的输

入位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 4 进行比较的输

入位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 5 进行比较的输

入位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 6 进行比较的输

入位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 7 进行比较的输

入位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 8 进行比较的输

入位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 9 进行比较的输

入位 9。
IN_BIT1
0

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 10 进行比较的

输入位 10。
IN_BIT1
1

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 11 进行比较的

输入位 11。
IN_BIT1
2

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 12 进行比较的

输入位 12。
IN_BIT1
3

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 13 进行比较的

输入位 13。
IN_BIT1
4

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 14 进行比较的

输入位 14。
IN_BIT1
5

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 15 进行比较的

输入位 15。
CMP_ST
EP

Input BYTE I、Q、M、D、L、P 或常数 用于比较的掩码步号。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示已找到一

个匹配值。

信号状态“0”表示已找到一

个匹配值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERR_CO
DE

Output WORD I、Q、M、D、L、P 错误信息

CMP_VA
L

Static ARRAY of 
BOOL

I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码的

位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000A 参数 CMP_STEP 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SMC： 比较扫描矩阵 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“比较扫描矩阵”指令将 多 16 个已编程输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号

状态与各步比较掩码的相应位进行比较。处理从步 1 开始并继续，直到 后一个编程步 
(LAST) 或直到找到匹配值。将参数 IN_BIT0 的输入位将与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，

其中“x”代表步号。所有编程值均以相同方式进行比较。如果找到匹配值，则将参数 OUT 的
信号状态设置为“1”，并将匹配掩码的步号写入参数 OUT_STEP。未编程输入位或未编程掩码

位的默认信号状态为 FALSE。如果多个步都有相应的掩码，则将在 OUT_STEP 参数中仅指定

第一个匹配项。如果没有找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态置为“0”。在这种情况下，参

数 OUT_STEP 的值比参数 LAST 的值大“1”。
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了

一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

参数

下表列出了“比较扫描矩阵”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 0 进行比较的输

入位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 1 进行比较的输

入位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 2 进行比较的输

入位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 3 进行比较的输

入位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 4 进行比较的输

入位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 5 进行比较的输

入位 5。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 6 进行比较的输

入位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 7 进行比较的输

入位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 8 进行比较的输

入位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 9 进行比较的输

入位 9。
IN_BIT1
0

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 10 进行比较的

输入位 10。
IN_BIT1
1

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 11 进行比较的

输入位 11。
IN_BIT1
2

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 12 进行比较的

输入位 12。
IN_BIT1
3

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 13 进行比较的

输入位 13。
IN_BIT1
4

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 14 进行比较的

输入位 14。
IN_BIT1
5

Input BOOL I、Q、M、D、L 将与掩码位 15 进行比较的

输入位 15。
OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示已找到一

个匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。 
ERR_CO
DE

Output WORD I、Q、M、D、L、P 错误信息 

OUT_ST
EP

Output BYTE I、Q、M、D、L、P 包含具有匹配掩码的步号，

如果未找到相匹配的掩码，

则是比参数 LAST 的值大“1”
的步号。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

LAST Static BYTE I、Q、M、D、L、P 指定为获得匹配掩码而将扫

描的 后一步的步号。

CMP_VA
L

Static ARRAY of 
WORD

I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码的

位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000E 参数 LAST 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LEAD_LAG： 提前和滞后算法  (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“提前和滞后算法”指令通过模拟量变量处理信号。 GAIN 参数的增益值必须大于

零。 使用以下等式计算“提前和滞后算法”指令的结果：

仅当在固定的程序周期中运行指令“提前和滞后算法”时，才生成正确的结果。参数 
LD_TIME、LG_TIME 和 SAMPLE_T 中必须指定相同的运算单元。计算 LG_TIME > 4 + 
SAMPLE_T 时，该指令与以下函数类似：

OUT = GAIN * ((1 + LD_TIME * s) / (1 + LG_TIME * s)) * IN
当参数 GAIN 的值小于或等于零时，将不进行计算，并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

“提前和滞后算法”指令可与回路一起用作动态前馈控制中的补偿器。 该指令由两项操作组

成。“提前”操作将输出 OUT 的相位进行移位，使得输出提前于输入。 相反，“滞后”操

作对输出进行移位，使得输出滞后于输入。 由于“滞后”操作相当于积分，因此可用作噪

声抑制器或低通滤波器。 “提前”操作相当于微分，因此可用作高通滤波器。 同时使用两种

操作（“提前”和“滞后”），将导致在较低频率时输出的相位滞后于输入，而在较高频率

时输出的相位提前于输入。 这意味着“提前和滞后算法”指令可用作带通滤波器。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了

一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

参数

下表列出了“提前和滞后算法”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待处理的当前采

样时间（周期）

输入值。

参数 IN 中也可指

定常数。

SAMPLE_T Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

采样时间

参数 SAMPLE_T 
中也可指定常

数。

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

LD_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

提前时间的单位

与采样时间的相

同。

LG_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

滞后时间的单位

与采样时间的相

同。

GAIN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

%/% 的增益（稳

态下输出变化与

输入变化的比

率）。

PREV_IN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输入

PREV_OUT Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输出

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0009 参数 GAIN 的值小于或等于 0。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。 有关切换显示格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明： 
处理前

在本例中，输入参数使用以下值：

参数 操作数 值

IN Tag_Input 2.0
SAMPLE_T Tag_InputSampleTime 10

指令
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以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAG_DB”中：

参数 地址 值

LD_TIME DBD12 2.0
LG_TIME DBD16 2.0
GAIN DBD20 1.0
PREV_IN DBD24 6.0
PREV_OUT DBD28 6.0

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output_Result 2.0

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAD_DB”中：

参数 操作数 值

PREV_IN DBD24 2.0
PREV_OUT DBD28 2.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TONR_X： 时间累加器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“时间累加器”指令在使用输入 PV 设置的时间段内累加时间值。 启动输入 TMR_EN 
的信号状态从“0”变为“1”时，将执行该指令。 同时，定时器的运行时间由输入 PV 设置。 执
行该指令时，它将输入 DELTA_T 的时间值添加到 InOut ET 的时间值。

必须满足以下要求：

• 启动输入 TMR_EN 的信号状态为“1”。
• InOut ET 的时间值小于参数 PV 的时间值。

• 输入 RESET 的信号状态为“0”。
启动输入 TMR_EN 的信号状态从“1”变为“0”时，将中断该指令。 在信号状态变回“1”后，该指

令立即恢复执行。

当 InOut ET 的时间值达到输入 PV 的时间值时，该指令结束。 输出 Q 的信号状态将为“1”。
只要输出 Q 的信号状态为“1”，InOut ET 的时间值就保持不变。 时间值和输出 Q 将不会复位为

“0”，直至输入 RESET 的信号状态设置为“1”。
由于“时间累加器”指令使用组织块 (OB) 上一次循环的循环时间 (DELTA_T)，因此只能在

循环组织块中调用该指令。

说明

必须将该组织块的循环时间从启动信息移动到参数 DELTA_T 的全局变量。

参数

下表列出了“时间累加器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输出

TMR_EN 
(Timer 
Enable)

Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

启动输入

启动指令，并且预设持续

时间时间在输入 PV 上到期

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

复位输入

PV (Preset 
Value)

Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

时间记录的 长持续时间

DELTA_T Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

上一周期中组织块的循环

时间

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 达到预设的时间值后要置

位的输出

ET (Elapsed 
Time)

InOut DINT I、Q、M、D、L 累计的时间值

（当前已用时间值 + 输入 
DELTA_T 的时间值）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲图

下图为“时间累加器”指令的脉冲时序图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”和“Tag_Start”的信号状态为“1”，则启动该指令。 输入 TMR_EN 的信号状

态每次从“0”变为“1”时，输入 DELTA_T 的循环时间“2”都会添加到 InOut ET 的当前时间值，直

至达到输入 PV 的 大时间值“10”。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，
同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

WSR： 将数据保存到移位寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“将数据保存到移位寄存器”指令将位从指定源写入到移位寄存器。同时寄存器中

的每个元素都将移到下一个地址。移位后，移位寄存器 后一个地址中的数据将丢失。

当参数 RESET 的值为“0”时执行该指令，从源 (S_DATA) 读取新数据并将其移到移位寄存器的

起始地址 (START)。参数 LENGTH 指定要移位的元素数。在参数 E_TYPE 中指定元素的数据

类型。如果在参数 E_TYPE 中指定的数据类型无效，则不执行该指令。

如果在指令执行期间参数 RESET 置“1”，将删除寄存器中的内容。用零填充移位寄存器或删

除移位寄存器内容时，将参数 Q 的信号状态置为“1”。

指令
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参数

下表列出了“将数据保存到移位寄存器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

S_DATA Input POINTER I、Q、M、D 指向要移到起始地址 
(START) 的源数据元素。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

START Input POINTER I、Q、M、D 指向寄存器的起始地址。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

LEN Input WORD I、Q、M、D、
L、P

要移位的元素数。

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、
L、P

指定要移位的元素的数据

类型。允许下列数据类

型：

• W#16#04 = WORD
• B#16#05 = INT
• B#16#06 = DWORD
• B#16#07 = DINT
• B#16#08 = REAL

Q Output BOOL Q、M、D、L 如果参数  RESET 激活 (1) 
或者所有要移位元素的值

均为“0”，则此参数置为

“0”。

指令
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示例

在以下示例中，从参数 START 中指定的地址开始，移动 WORD 数据类型的四个元素。当寄

存器的第一个元素移动到下一地址后，将使用参数 S_DATA 中指针引用的数据填充第一个地

址。在此过程中，寄存器中 后一个元素的值将丢失。

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本示例中，输入和输出参数使用以下各值：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
S_DATA Tag_Input_DataSource P#DB2.DBX6.0

DW0 = W#16#1111
DW2 = W#16#2222
DW4 = W#16#3333
DW6 = W#16#4444

START Tag_Input_StartAddress P#DB1.DBX0.0
DW6 = W#16#1234

LEN Tag_Input_Length W#16#04
E_TYPE Tag_Input_ElementType B#16#04
Q Tag_Output_Q 1

执行后

指令
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执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
S_DATA Tag_Input_DataSource P#DB2.DBX6.0

DW0 = W#16#1234
DW2 = W#16#1111
DW4 = W#16#2222
DW6 = W#16#3333

START Tag_Input_StartAddress P#DB1.DBX0.0
DW6 = W#16#1234

LEN Tag_Input_Length W#16#04
E_TYPE Tag_Input_ElementType B#16#04
Q Tag_Output_Q 1

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

SHRB： 将位移动到移位寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

“将位移动到移位寄存器”指令用于将位从指定源 (DATA) 写入到移位寄存器。当参数 RESET 
的值为“0”时执行该指令，从源读取新数据并将其移到移位寄存器的起始地址 (S_BIT)。其后

所有位都移动一位。移位后， 后一个地址 (S_BIT + N) 中包含的位将丢失。如果指令处理

期间参数 RESET 设置为“1”，则移位寄存器中的地址将复位为“0”，并且不会发生移位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“将位移动到移位寄存器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

DATA Input BOOL I、Q、M、D、L 源位

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向移位寄存器

的起始位

对于跨区域间接

寄存器寻址，必

须以双字格式指

定该指针。

N Input WORD I、Q、M、D、
L、P

要移位的位数。

示例

在以下示例中，将参数 N 的值设置为“14”（十六进制表示为“E”）。因此，将移动从参数 S_BIT 
中指定的地址开始的 14 个位。移位后，将用参数 DATA 中的源数据填充第一个地址。 后

一位值将丢失。

下表通过具体的值对该指令的工作原理进行了说明。

指令
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处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
DATA Tag_Input_Data 0
S_BIT Tag_Input_BitSource P#DB1.DBX1.4
N Tag_Input_Number B#16#0E

处理该指令前，寄存器中 14 个位存储的信号状态如下：

执行后

处理该指令后，寄存器中 14 个位存储的信号状态如下：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 LAD 元素 (页 9414)

指令
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编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

SEG： 创建 7 段显示的位模式 (S7-300, S7-400)

说明

“创建 7 段显示的位模式”指令用于将所指定源字 (IN) 的四个十六进制数都转换为 7 段显示

的等价位模式。指令的结果在参数 OUT 中以双字形式输出。

十六进制数字和 7 段（a、b、c、d、e、f、g）分配存在以下关系：

输入数字

（二进制）

段分配

‑ g f e d c b a
显示

（十六进制）

7 段显示

0000 00111111 0
0001 00000110 1
0010 01011011 2
0011 01001111 3
0100 01100110 4
0101 01101101 5
0110 01111101 6
0111 00000111 7
1000 01111111 8
1001 01100111 9
1010 01110111 A
1011 01111100 B
1100 00111001 C
1101 01011110 D
1110 01111001 E
1111 01110001 F

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“创建 7 段显示的位模式”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

以四个十六进制

数字表示的源字

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

7 段显示的位模

式

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

十六进制 二进制

IN Tag_Input W#16#1234 0001 0010 0011 0100
OUT Tag_Output DW#16065B4F66 000 00110 0101 1011 

0100 1111 0110 0110
显示：1234

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 LAD 元素 (页 9414)

指令
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编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

BCDCPL： 求十进制补码 (S7-300, S7-400)

说明

“求十进制补码”指令用于计算参数 IN 中所指定 7 位 BCD 数的十进制补码。该指令使用以

下数学公式进行计算：

10000000（BCD 编码）

– 7 位 BCD 值
----------------------------------------
十进制补码（BCD 编码）

参数

下表列出了“求十进制补码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

7 位 BCD 数

ERR_CODE Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

示例

以下举例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#01234567
ERR_CODE Tag_Output DW#16#08765433
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)

BITSUM： 统计置位位数量 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“统计置位位数量”指令统计信号状态被置位为“1”的操作数的位数。在参数 IN 中
指定要统计其位数的操作数。 指令的结果在参数 RET_VAL 中输出。

参数

下表列出了“统计置位位数量”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

要统计其置位位

数量的操作数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

置位位的数量

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#12345678
RET_VAL Tag_Output W#16#000D（13 位）

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。 有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 LAD 的基本信息 (页 9401)

4.2.2.2 FBD (S7-300, S7-400)

位逻辑运算 (S7-300, S7-400)

&：“与”运算 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“与”运算来查询两个或更多指定操作数的信号状态，并根据“与”运算的真

值表评估这些信号状态。

如果所有操作数的信号状态都为“1”，则满足条件，并且该指令返回结果“1”。 如果其中一个

操作数的信号状态为“0”，则不满足条件，并且该指令生成结果“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“与”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

操作数表示要查询其信号

状态的位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”时，输出“TagOut”将置位，当操作数

“TagIn_1”和“TagIn_2”为“0”时，该输出将复位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
“与”运算真值表 (页 6350)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

“与”运算真值表 (S7-300, S7-400)

逻辑运算结果

下表列出了两个操作数进行“与”运算得到的结果：

第一个操作数的信号状态 第二个操作数的信号状态 逻辑运算结果

1 1 1
0 1 0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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第一个操作数的信号状态 第二个操作数的信号状态 逻辑运算结果

1 0 0
0 0 0

参见

&：“与”运算 (页 6349)

>=1：“或”运算 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“或”运算来查询两个或更多指定操作数的信号状态，并根据“或”运算的真

值表评估这些信号状态。

如果有一个操作数的信号状态为“1”，则满足条件，并且该指令返回结果“1”。 如果所有操作

数的信号状态都为“0”，则不满足条件，并且该指令生成结果“0”。

参数

下表列出了指令“或”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

操作数表示要查询其信号

状态的位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态为“1”，则输出“TagOut”将置位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
“或”运算真值表 (页 6352)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

“或”运算真值表 (S7-300, S7-400)

逻辑运算结果

下表列出了两个操作数进行“或”运算得到的结果：

第一个操作数的信号状态 第二个操作数的信号状态 逻辑运算结果

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

参见

>=1：“或”运算 (页 6351)

X：“异或”运算 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“异或”运算来根据“异或”真值表查询信号状态的结果。

执行指令“异或”运算时，只要两个指定操作数中有一个信号状态为“1”，则该指令的信号

状态即为“1”。当查询两个以上操作数时，如果有奇数个查询的操作数返回结果“1”，则公共 
RLO 为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“异或”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

操作数表示要查询其信号

状态的位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态为“1”，则输出“TagOut”将置位。如果两个操作

数都返回信号状态“1”或“0”，则输出“TagOut”将复位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
“异或”运算真值表 (页 6353)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

“异或”运算真值表 (S7-300, S7-400)

逻辑运算结果

下表列出了两个操作数进行“异或”运算得到的结果：

第一个操作数的信号状态 第二个操作数的信号状态 逻辑运算结果

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

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表列出了三个操作数进行“异或”运算得到的结果：

第一个操作数的信号

状态

第二个操作数的信号

状态

第三个操作数的信号

状态

逻辑运算结果

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

参见

X：“异或”运算 (页 6352)

插入输入 (S7-300, S7-400)

说明

“插入输入”指令用于将输入添加到以下某个指令的功能框中：

• "“与”运算

• "“或”运算

• "“异或”运算

通过指令框扩展，可以查询多个操作数的信号状态。

参数

下表列出了“插入输入”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

操作数表示要查询其信号

状态的位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

该指令的功能框经过扩展后增加了一个额外输入，可在此输入中查询操作数“TagIn_3”的信号

状态。 如果操作数“TagIn_1”、“TagIn_2”和“TagIn_3”的信号状态为“1”，则置位输出“TagOut”。

参见

为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
状态字的基本信息 (页 194)
&：“与”运算 (页 6349)
>=1：“或”运算 (页 6351)
X：“异或”运算 (页 6352)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

取反 RLO (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取反 RLO”指令对逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行取反。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 输入“TagIn_1”和/或“TagIn_2”的信号状态为“0”。
• 输入“TagIn_3”和/或“TagIn_4”的信号状态为“0”，或者输入“TagIn_5”的信号状态为“1”。

参见

为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

=：赋值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“赋值”指令来置位指定操作数的位。 如果该功能框输入逻辑运算结果 (RLO) 的
信号状态为“1”，则指定操作数的信号状态将置位为“1”。 如果该功能框输入的信号状态为“0”，
指定操作数的位将复位为“0”。
该指令不会影响 RLO。 功能框输入的 RLO 将直接分配到赋值框上面的操作数。

参数

下表列出了指令“赋值”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 要将 RLO 赋值给的操作

数。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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在满足下列条件之一时，在“赋值”指令的输出，操作数“TagOut”将置位。

• 输入“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 输入“TagIn_3”的信号状态为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

R：复位输出 (S7-300, S7-400)

说明

使用“复位输出”指令将指定操作数的信号状态复位为“0”。
只有当功能框输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才会执行该指令。 如果功能框输入的信

号状态为“1”，则将指定的操作数复位为“0”。 如果输入框中 RLO 的值为“0”，则指定操作数的

信号状态保持不变。

参数

下表列出了“复位输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

RLO 为“1”时复位的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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当满足以下任一条件时，可对操作数“TagOut”进行复位。

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

S：置位输出 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“置位输出”指令将指定操作数的信号状态置位为“1”。
只有当功能框输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才会执行该指令。 如果功能框输入的信

号状态为“1”，则指定的操作数将置位为“1”。 如果输入框中 RLO 的值为“0”，则指定操作数的

信号状态保持不变。

参数

下表列出了“置位输出”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L RLO 为“1”时置位的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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满足以下条件之一时，将置位“TagOut”操作数：

• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_3”的信号状态为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SR：置位复位触发器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“置位复位触发器”指令，根据输入 S 和 R1 的信号状态，置位或复位指定操作数

的位。 如果输入 S 的信号状态为“1”，且输入 R1 的信号状态为“0”，则指定的操作数将置位为

“1”。 如果输入 S 的信号状态为“0”，且输入 R1 的信号状态为“1”，则将指定的操作数复位为

“0”。
输入 R1 的优先级高于输入 S。 输入 S 和 R1 的信号状态都为“1”时，指定操作数的信号状态

将复位为“0”。
如果两个输入 S 和 R1 的信号状态都为“0”，则不会执行该指令。 因此操作数的信号状态保持

不变。

操作数的当前信号状态被传送到输出 Q，并可在此进行查询。

参数

下表列出了“置位/复位触发器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能置位

R1 Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能复位

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> InOut BOOL I、Q、M、D、L 待置位或复位的操作数

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 操作数的信号状态

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位操作数“TagSR”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“0”。
满足下列条件之一时，将复位操作数“TagSR”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，且操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

RS：复位置位触发器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“复位置位触发器”指令，根据输入 R 和 S1 的信号状态，复位或置位指定操作数

的位。 如果输入 R 的信号状态为“1”，且输入 S1 的信号状态为“0”，则指定的操作数将复位为

“0”。 如果输入 R 的信号状态为“0”且输入 S1 的信号状态为“1”，则将指定的操作数置位为

“1”。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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输入 S1 的优先级高于输入 R。 当输入 R 和 S1 的信号状态均为“1”时，将指定操作数的信号

状态置位为“1”。
如果两个输入 R 和 S1 的信号状态都为“0”，则不会执行该指令。 因此操作数的信号状态保持

不变。

操作数的当前信号状态被传送到输出 Q，并可在此进行查询。

参数

下表列出了“复位置位触发器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能复位

S1 Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能置位

<操作数> InOut BOOL I、Q、M、D、L 要复位或置位的操作数

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 操作数的信号状态

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将复位操作数“TagRS”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“0”。
满足下列条件时，将置位操作数“TagRS”和“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，且操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。
• 操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

P：扫描操作数的信号上升沿 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“扫描操作数的信号上升沿”指令，确定所指定操作数（<操作数 1>）的信号状态

是否从“0”变为“1”。该指令将比较 <操作数 1> 的当前信号状态与上一次扫描的信号状态，上

一次扫描的信号状态保存在边沿存储位（<操作数 2>）中。如果该指令检测到逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”，则说明出现了一个上升沿。

下图显示了出现信号下降沿和上升沿时，信号状态的变化：

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。检测到信号上升沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
在该指令上方的操作数占位符中，指定要查询的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的操

作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。这将影响边沿

评估，并且结果会变得不明确。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）或位存

储区中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“扫描操作数的信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

要扫描的信号

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、M、D、L 保存上一次扫描的信号状

态的边沿存储位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 输入“TagIn_1”有上升沿。

• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

N：扫描操作数的信号下降沿 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“扫描操作数的信号下降沿”指令，确定所指定操作数（<操作数 1>）的信号状态

是否从“1”变为“0”。该指令将比较 <操作数 1> 的当前信号状态与上一次扫描的信号状态，上

一次扫描的信号状态保存在边沿存储位（<操作数 2>）中。如果该指令检测到逻辑运算结果 
(RLO) 从“1”变为“0”，则说明出现了一个下降沿。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下图显示了出现信号下降沿和上升沿时，信号状态的变化：

每次执行指令时，都会查询信号下降沿。检测到信号下降沿时，<操作数 1> 的信号状态将

在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，操作数的信号状态均为“0”。
在该指令上方的操作数占位符中，指定要查询的操作数（<操作数 1>）。在该指令下方的操

作数占位符中，指定边沿存储位（<操作数 2>）。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。这将影响边沿

评估，并且结果会变得不明确。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）或位存

储区中。

参数

下表列出了“扫描操作数的信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

要扫描的信号

<操作数 2> InOut BOOL I、Q、M、D、L 保存上一次扫描的信号状

态的边沿存储位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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满足以下条件时，将置位输出“TagOut”：
• 输入“TagIn_1”有下降沿。

• 操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

P_TRIG：扫描 RLO 的信号上升沿 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“扫描 RLO 的信号上升沿”指令查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”到“1”的
变化。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿。

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。检测到信号上升沿时，该指令输出 Q 将立即返回

程序代码长度的信号状态“1”。在其它任何情况下，该输出返回的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。这将影响边沿

评估，并且结果会变得不明确。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）或位存

储区中。

参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 当前 RLO
<操作数> InOut BOOL M、D 保存上一次查询的 RLO 的

边沿存储位。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

前导位逻辑运算的 RLO 保存在边沿存储位“Tag_M”中。如果检测到 RLO 的信号状态从“0”变为

“1”，则程序将跳转到跳转标签 CAS1 处。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

N_TRIG：扫描 RLO 的信号下降沿 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“扫描 RLO 的信号下降沿”指令查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“1”到“0”的
变化。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿。

每次执行指令时，都会查询信号下降沿。检测到信号下降沿时，该指令输出 Q 将立即返回

程序代码长度的信号状态“1”。在其它任何情况下，该指令输出的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。这将影响边沿

评估，并且结果会变得不明确。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）或位存

储区中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CLK Input BOOL I、Q、M、D、L 当前 RLO
<操作数> InOut BOOL M、D 保存上一次查询的 RLO 的

边沿存储位。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 边沿检测的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

前导位逻辑运算的 RLO 保存在边沿存储位“Tag_M”中。如果检测到 RLO 的信号状态从“1”变为

“0”，则程序将跳转到跳转标签 CAS1 处。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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定时器操作 (S7-300, S7-400)

IEC 定时器 (S7-300, S7-400)

TP：生成脉冲 (S7-300, S7-400)

说明

使用“生成脉冲”指令，可以将输出 Q 置位为预设的一段时间。当输入 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。执行该指令需要事先预设一个逻辑运

算。该运算可以放置在程序段的中间或者末尾。指令启动时，预设的时间 PT 即开始计时。无

论后续输入信号的状态如何变化，都将输出 Q 置位由 PT 指定的一段时间。只要 PT 持续时

间仍在计时，即使检测到新的上升沿，Q 输出的信号状态也不受影响。 
可以在 ET 输出上查询当前时间值。该时间值从 T#0s 开始，在达到持续时间 PT 后结束。如

果到达 PT 持续时间，且输入 IN 的信号状态为“0”，则将复位 ET 输出。

每次调用“生成脉冲”指令，都必须为其分配一个 IEC 定时器用以存储该指令的数据。可以

如下声明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TP 的数据块（例如，“TP_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TP 类型的局部变量（例如，#MyTP_TIMER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 定时器将

存储在自身数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创

建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“生成脉冲”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则在启动 OB 中调用这些实例，其中 PT 参数将置位为值“0”。如果“生成脉冲”指

令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

参数

下表列出了“生成脉冲”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常数

脉冲的持续时间。 
PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 脉冲输出

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图显示了“生成脉冲”指令的脉冲图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TON：接通延时 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“接通延时”指令，将输出 Q 的设置延迟由 PT 组态的时间。当输入 IN 的逻辑运

算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。执行该指令需要事先预设一个

逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或者末尾。指令启动时，预设的时间 PT 即开始

计时。持续时间 PT 计时结束后，输出 Q 的信号状态为“1”。只要启动输入仍为“1”，输出 Q 就
保持置位。启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位输出 Q。在启动输入检测到新的信

号上升沿时，该定时器功能将再次启动。

可以在 ET 输出上查询当前时间值。该定时器值从 T#0s 开始，达到 PT 持续时间值时结束。只

要输入 IN 的信号状态变为“0”，输出 ET 就复位。

每次调用“接通延时”指令，都必须为其分配一个 IEC 定时器用以存储该指令的数据。可以

如下声明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TON 的数据块（例如，“TON_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TON 类型的局部变量（例如，#MyTON_TIMER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 定时器将

存储在自身数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创

建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

只有在调用指令且每次都会访问输出 Q 或 ET 时，才更新指令数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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操作系统会在冷启动期间复位“接通延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则在启动 OB 中调用这些实例，其中 PT 参数将置位为值“0”。如果“接通延时”指

令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

参数

下表列出了“接通延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常数

接通延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L PT 计时结束后要置位的输

出。

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了“接通延时”指令的脉冲图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TOF：关断延时 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“关断延时”指令，将输出 Q 的复位延时由 PT 组态的时间。当输入 IN 的逻辑运

算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将置位输出 Q。执行该指令需要事先预设一

个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或者末尾。当输入 IN 处的信号状态变回“0”时，

预设的时间 PT 开始计时。只要 PT 持续时间仍在计时，输出 Q 就保持置位。持续时间 PT 计
时结束后，将复位输出 Q。如果输入 IN 的信号状态在持续时间 PT 计时结束之前变为“1”，则

复位定时器。输出 Q 的信号状态仍将为“1”。
可以在 ET 输出上查询当前时间值。当前定时器值从 T#0s 开始，在达到 PT 持续时间值时结束。

当持续时间 PT 计时结束后，在输入 IN 变回“1”之前，输出 ET 会保持置位为当前值。如果输

入 IN 在持续时间 PT 计时结束之前变为“1”，则输出 ET 将复位为值 T#0s。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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每次调用“关断延时”指令，必须将其分配给存储指令数据的 IEC 定时器。可以如下声明 IEC 
定时器：

• 声明类型为 TOF 的数据块（例如，“TOF_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TOF 类型的局部变量（例如，#MyTOF_TIMER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 定时器将

存储在自身数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创

建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“关断延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则在启动 OB 中调用这些实例，其中 PT 参数将置位为值“0”。如果“关断延时”指

令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

参数

下表列出了“关断延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常数

关断延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器 PT 计时结束后要复

位的输出。

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为“关断延时”指令的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SIMATIC 定时器 (S7-300, S7-400)

S_PULSE：分配脉冲定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配脉

冲定时器参数并启动”将启动预设的定时器。当输入 S 的信号状态为“1”后，该定时器在经

过预设的持续时间 (TV) 后计时结束。如果输入 S 的信号状态在已设定的持续时间计时结束

之前变为“0”，则定时器停止。这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。当前定时器值在输出 BI 处以二进制编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果定时器正在计时且输入端 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则输入 R 的信号状态为“1”不会有任何作用。

指令“分配脉冲定时器参数并启动”需要前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程序段中间

或结尾。

每次访问都更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了指令“分配脉冲定时器参数并启动”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、T、

C、D、L、P
启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

持续时间

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（二进制编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6375



脉冲时序图

下图显示了指令“分配脉冲定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。只要操作数“TagIn_1”的信号状

态为“1”，定时器就运行操作数“TagIn_Number”预设的时间值。如果在定时器计时结束前操

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，则定时器“Timer_1”将停止。操作数“TagOut”的信号

状态复位为“0”。
只要定时器在运行，并且操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，操作数“TagOut”的信号状态就为

“1”。时间用完或复位时，操作数“TagOut”复位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

S_PEXT：分配扩展脉冲定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配扩

展脉冲定时器参数并启动”将启动预设的定时器。即使输入 S 的信号状态变为“0”，该定时

器在经过预设的持续时间 (TV) 后仍会计时结束。只要定时器在运行，输出 Q 的信号状态便为

“1”。定时器计时结束时，参数 Q 将复位为“0”。如果定时器计时期间输入 S 的信号状态从“0”
变为“1”，定时器将在输入 TV 中设定的持续时间处重新启动。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。当前定时器值在输出 BI 处以二进制编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果定时器正在计时且输入端 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则输入 R 的信号状态为“1”不会有任何作用。

指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”需要前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程序段

中间或结尾。

每次访问都更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、T、

C、D、L、P
启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

持续时间

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（二进制编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。定时器将运行操作数

“TagIn_Number”预设的时间值，不受输入端 S 下降沿的影响。如果操作数“TagIn_1”的信号

状态在定时器计时结束前从“0”变为“1”，则定时器将重新启动。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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只要定时器正在运行，操作数“TagOut”的信号状态就为“1”。时间用完或复位时，操作数

“TagOut”复位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

S_ODT：分配接通延时定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配接

通延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。当输入 S 的信号状态为“1”后，该定时器

在经过预设的持续时间 (TV) 后计时结束。如果定时器正常计时结束且输入 S 的信号状态仍为

“1”，则输出 Q 将返回信号状态“1”。如果定时器运行期间输入 S 的信号状态从“1”变为“0”，定

时器将停止。在这种情况下，将输出 Q 的信号状态复位为“0”。
持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。当前定时器值在输出 BI 处以二进制编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

如果正在计时且输入端 R 的信号状态从“0”变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。如果输入 R 的信号状态为“1”，即使定时器未计时且

输入 S 的 RLO 为“1”，定时器仍会复位。

指令“分配接通延时定时器参数并启动”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程

序段中间或结尾。

每次访问都更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配接通延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、T、

C、D、L、P
启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

持续时间

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（二进制编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配接通延时定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。并根据操作数“TagIn_Number”
的值结束计时。如果定时器计时结束，并且操作数的信号状态为“1”，则操作数“TagOut”将置

位为“1”。如果操作数“TagIn_1”的信号状态在定时器计时结束前从“1”变为“0”，则定时器将停

止。操作数“TagOut”的信号状态为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

S_ODTS：分配保持型接通延时定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，指令“分配保

持型接通延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。即使输入 S 的信号状态变为“0”，该

定时器在经过预设的持续时间 (TV) 后仍会计时结束。只要定时器计时结束，输出“Q”都将返

回信号状态“1”，而无需考虑“S”输入的信号状态。如果定时器计时期间输入 S 的信号状态从“0”
变为“1”，定时器将在输入 (TV) 中设定的持续时间处重新启动。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。时基决定时间周期。当前定时器值在输出 BI 处以二进制编码格式输出，

在输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

输入 R 的信号状态为“1”则当前定时器值和时基都将复位为“0”，而与起始输入 S 的信号状态

无关。这种情况下，输出 Q 的信号状态为“0”。
指令“分配保持型接通延时定时器参数并启动”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可

置于程序段中间或结尾。

每次访问都更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配保持型接通延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、T、

C、D、L、P
启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

持续时间

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（二进制编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为指令“分配保持型接通延时定时器参数并启动”的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。即使操作数“TagIn_1”的信号状

态变为“0”，定时器也根据操作数“TagIn_Number”的时间值计时结束。定时器计时结束时，操

作数“TagOut”复位为“1” 。如果操作数“TagIn_1”的信号状态在定时器计时期间从“0”变为“1”，
则定时器将重新启动。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

S_OFFDT：分配关断延时定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当输入 S 的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“1”变为“0”（信号下降沿）时，指令“分配关

断延时定时器参数并启动”将启动预设的定时器。定时器在预设的持续时间 (TV) 结束时计

时结束。只要定时器在计时或输入 S 返回信号状态“1”，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果定

时器已计时结束且信号状态为“0”，则输出 Q 的信号状态将复位为“0”。如果定时器计时期间

输入 S 的信号状态从“0”变为“1”，将复位定时器。只有在检测到输入 S 的信号下降沿后，才

会重新启动定时器。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。指令启动后，预设时间值开始递减

计数，直至为零。时基决定时间周期。当前定时器值在输出 BI 处以二进制编码格式输出，在

输出 BCD 处以 BCD 编码格式输出。

输入端 R 的信号状态为“1”时，当前时间值和时基都将复位为“0”。这种情况下，输出 Q 的信

号状态为“0”。
指令“分配关断延时定时器参数并启动”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程

序段中间或结尾。

每次访问都更新指令数据。因此，在循环开始和循环结束时查询数据可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“分配关断延时定时器参数并启动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> InOut/Input TIMER T 指令的时间

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、T、

C、D、L、P
启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

R Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

复位输入

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（二进制编码）

BCD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前时间值（BCD 格式）

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配关断延时定时器参数并启动”的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”时，“Timer_1”启动。并根据操作数“TagIn_Number”
的值结束计时。如果定时器正在运行，或操作数“TagIn_1”的信号状态为“0”，则操作数

“TagOut”的信号状态就置为“1”。如果操作数“TagIn_1”的信号状态在定时器计时期间从“0”变为

“1”，则定时器将重新启动。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SP：启动脉冲定时器 (S7-300, S7-400)

说明

当检测到启动输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”时（信号上升沿），指令“启动脉冲

定时器”将启动预设的一段时间。只要 RLO 的信号状态为“1”，定时器便会运行指定的一段

时间。只要定时器正在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。在该定时

器值计时结束前，如果 RLO 中的信号状态从“1”变为“0”，则定时器将停止。这种情况下，对

定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“0”。
持续时间由定时器值和时间基数构成，在参数 TV 处设置。该指令启动后，预设的定时器值

开始递减计数，直至为零。时间基数是指时间值发生更改的时间段。

“启动脉冲定时器”指令需要前导逻辑运算进行边沿评估，且只能放在程序段的右侧。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了“启动脉冲定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

<定时器> Output TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。只要操作数“TagIn_1”的信号状

态为“1”，定时器就运行操作数“TagIn_Number”预设的时间值。如果在定时器计时结束前操

作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，则定时器将停止。只要定时器正在运行，输出

“TagOut”的信号状态就为“1”。操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时会复位定时器，这

会使定时器停止并将当前定时器值置位为“0”。
下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SE：启动扩展脉冲定时器 (S7-300, S7-400)

说明

当检测到启动输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”时（信号上升沿），指令“启动扩展

脉冲定时器”将运行预设的一段时间。即使 RLO 的信号状态为“0”，定时器也运行预设的时

间段。只要定时器正在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。如果定时

器在运行时 RLO 从“0”变为“1”，定时器将按预设的时间段重新启动。定时器计时结束时，查

询定时器状态是否为“1”时会返回信号状态“0”。
持续时间由定时器值和时间基数构成，在参数 TV 处设置。该指令启动后，预设的定时器值

开始递减计数，直至为零。时间基数是指时间值发生更改的时间段。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

参数

下表列出了“启动扩展脉冲定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

<定时器> Output TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。定时器在等于操作数

“TagIn_Number”的定时器值时结束计时，不受 RLO 中信号下降沿的影响。只要定时器正在

运行，输出“TagOut”的信号状态就为“1”。如果在定时器计时结束前操作数“TagIn_1”的信号

状态再次从“0”变为“1”，则定时器将重启。

下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SD：启动接通延时定时器 (S7-300, S7-400)

说明

当在启动输入处检测到信号状态“1”时，“启动接通延时定时器”指令将启动一个编程的定

时器。只要该信号状态保持为“1”，定时器将在超出指定的持续时间后结束计时。如果定时

器计时结束且启动输入的信号状态仍为“1”，则定时器状态的查询将返回“1”。如果启动输入

处的信号状态为“0”，则将复位定时器。此时，查询定时器状态将返回信号状态“0”。只要启

动输入的信号状态再次变为“1”，定时器将再次运行。

定时器输出的信号状态与启动输入的信号状态相同。启动输入与输出直接互连，而非连接连

接定时器。

持续时间由定时器值和时基构成，且在参数 TV 处设定。该指令启动后，预设的时间值开始

递减计数，直至为零。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见 L：加载定时器值 (页 6733)。

参数

下表列出了“启动接通延时定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常数

持续时间

<定时器> Output TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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操作数“#Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“#TagIn_1”启动。并根据操作数

“#TagIn_Number”的值结束计时。如果在定时器计时结束前操作数“#TagIn_1”的信号状态从

“1”变为“0”，则定时器将复位。

程序段 2：

当定时器计时结束后，启动输入的操作数 #TagIn_1 的信号状态为“1”且定时器未复位，操作

数 #TagOut 为“1”。
程序段 3：

如果操作数 #TagIn_2 的信号状态为“1”，将复位定时器 #Timer_1 和输出 #TagOut。
如需重启 #Timer_1，操作数 #TagIn_2 的信号状态必须为“0”，启动输入 #TagIn_1 的信号状

态必须从“0”变为“1”。
下图为本示例的时序图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SS：启动保持型接通延时定时器 (S7-300, S7-400)

说明

当检测到启动输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”时（信号上升沿），指令“启动保持

型接通延时定时器”将运行预设的一段时间。即使 RLO 的信号状态为“0”，定时器也运行预

设的时间段。如果定时器计时结束，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。定

时器结束计时后，只有在明确地复位该定时器后，该定时器才可重新启动。

持续时间由定时器值和时间基数构成，在参数 TV 处设置。该指令启动后，预设的定时器值

开始递减计数，直至为零。时间基数是指时间值发生更改的时间段。

指令“启动保持型接通延时定时器”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并只能置于程序

段的边沿上。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

参数

下表列出了“启动保持型接通延时定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

<定时器> Output TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。并根据操作数“TagIn_Number”
的值结束计时。定时器计时结束时，操作数“TagOut”复位为“1” 。如果操作数“TagIn_1”的信

号状态在定时器计时期间从“0”变为“1”，则定时器将重新启动。如果操作数“TagIn_2”的信号

状态变为“1”，则“Timer_1”将复位，即定时器停止同时当前时间值将置位为“0”。
下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SF：启动关断延时定时器 (S7-300, S7-400)

说明

当检测到启动输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“1”变为“0”时（信号下降沿），指令“启动关断

延时定时器”将运行预设的一段时间。定时器在指定的持续时间后计时结束。只要定时器正

在运行，对定时器状态是否为“1”的查询将返回信号状态“1”。如果定时器在计时过程中 RLO 从
“0”变为“1”，则将复位定时器。只要 RLO 从“1”变为“0”，定时器即会重新启动。

持续时间由定时器值和时间基数构成，在参数 TV 处设置。该指令启动后，预设的定时器值

开始递减计数，直至为零。时间基数是指时间值发生更改的时间段。

如果在执行指令时，逻辑运算结果的信号状态为“1”，则查询定时器状态是否为“1”的查询结

果将返回“1”。如果 RLO 为“0”，则查询定时器状态是否为“1”的查询结果将返回“0”。
指令“启动关断延时定时器”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并只能置于程序段的边

沿上。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

参数

下表列出了“启动关断延时定时器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L、P

启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 
或常量

持续时间

<定时器> Output TIMER T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，将启动“Timer_1”定时器。并根据操作数

“TagIn_Number”的值结束计时。只要定时器正在计时，操作数“TagOut”就会被置“1”。如果

在定时器计时期间操作数“TagIn_1”的信号状态从“1”变为“0”，定时器将重启。如果操作数

“TagIn_2”的信号状态变为“1”，则“Timer_1”将复位，即定时器停止同时当前时间值将置位为

“0”。
下图为本示例的时序图：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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计数器操作 (S7-300, S7-400)

IEC 计数器 (S7-300, S7-400)

CTU：加计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“加计数”指令，递增输出 CV 的值。 如果输入 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信号

上升沿），则执行该指令，同时输出 CV 的当前计数器值加 1。 每检测到一个信号上升沿，计

数器值就会递增，直到达到数据类型 (INT) 的上限。 达到上限时，输入 CU 的信号状态将不

再影响该指令。

可以查询 Q 输出中的计数器状态。 输出 Q 的信号状态由参数 PV 决定。 如果当前计数器值

大于或等于参数 PV 的值，则将输出 Q 的信号状态置位为“1”。 在其它任何情况下，输出 Q 的
信号状态均为“0”。
输入 R 的信号状态变为“1”时，输出 CV 的值将复位为“0”。 只要输入 R 的信号状态仍为“1”，输

入 CU 的信号状态就不会影响该指令。

每次调用“加计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。 可以按如下方

式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTU 的数据块（例如，“CTU_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTU 类型的局部变量（例如，#MyCTU_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 计数器将

存储在自身数据块中（单背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建

了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。 有关本主题的更多信

息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“加计数”指令的实例。 如果要在暖启动后初始化指令的实例，

则必须在重启 OB 中调用这些实例，且该指令 R 参数的值为“1”。如果“加计数”指令的实例

位于其它块中，则可通过初始化上级块等方法复位这些实例。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

执行“加计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。 该运算可以放置在程序段的中间

或者末尾。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

置位输出 Q 的值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当“TagIn_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将执行“加计数”指令，同时“Tag_CV”操作

数的当前计数器值加 1。 每出现一个信号上升沿，计数器值就加 1，直到达到数据类型的上

限 (INT = 32767) 为止。

PV 参数的值作为确定“TagOut”输出的限制。 只要当前计数器值大于或等于操作数“Tag_PV”的
值，输出“TagOut”的信号状态就为“1”。 在其它任何情况下，输出“TagOut”的信号状态均为

“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CTD：减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“减计数”指令，递减输出 CV 的值。 如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信号

上升沿），则执行该指令，同时输出 CV 的当前计数器值减 1。 每检测到一个信号上升沿，计

数器就会递减 1，直到达到指定数据类型 (INT) 的下限为止。 达到下限时，输入 CD 的信号

状态将不再影响该指令。

可以查询 Q 输出中的计数器状态。 如果当前计数器值小于或等于“0”，则 Q 输出的信号状态

将置位为“1”。 在其它任何情况下，输出 Q 的信号状态均为“0”。
输入 LD 的信号状态变为“1”时，将输出 CV 的值设置为参数 PV 的值。 只要输入 LD 的信号状

态仍为“1”，输入 CD 的信号状态就不会影响该指令。

每次调用“减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。 可以按如下方

式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTD 的数据块（例如，“CTD_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTD 类型的局部变量（例如，#MyCTD_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 计数器将

存储在自身数据块中（单背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建

了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。 有关本主题的更多信

息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“减计数”指令的实例。 如果要在暖启动之后初始化指令的

实例，则在启动 OB 中调用要初始化的实例，且指令 LD 参数的值为“1”。在这种情况下，CV 
参数所需的初始值将在 PV 参数中指定。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

执行“减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。 该运算可以放置在程序段的中间

或者末尾。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

装载输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

使用 LD = 1 置位输出 CV 
的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当“TagIn_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，执行该指令且“Tag_CV”输出的值减 1。 每出

现一个信号上升沿，计数值器便减 1，直到达到数据类型的下限 (INT = -32768) 为止。

只要当前计数器值小于或等于 0，“TagOut”输出的信号状态就为“1”。 在其它任何情况下，输

出“TagOut”的信号状态均为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CTUD：加减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“加减计数”指令，递增和递减输出 CV 的计数器值。 如果输入 CU 的信号状态从“0”
变为“1”（信号上升沿），则当前计数器值加 1 并存储在输出 CV 中。 如果输入 CD 的信号状

态从“0”变为“1”（信号上升沿），则输出 CV 的计数器值减 1。 如果在一个程序周期内，输入 
CU 和 CD 都出现信号上升沿，则输出 CV 的当前计数器值保持不变。 
计数器值达到指定数据类型 INT 的上限值后，停止递增。达到上限后，即使出现信号上升沿，

计数器值也不再递增。达到指定数据类型 (INT) 的下限值时，计数器值不再递减。 
输入 LD 的信号状态变为“1”时，将输出 CV 的计数器值置位为参数 PV 的值。 只要输入 LD 的
信号状态仍为“1”，输入 CU 和 CD 的信号状态就不会影响该指令。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。 只要输入 R 的信号状态仍为“1”，输

入 CU、CD 和 LD 信号状态的改变就不会影响“加减计数”指令。

可以在 QU 输出中查询加计数器的状态。 如果当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，则将

输出 QU 的信号状态置位为“1”。 在其它任何情况下，输出 QU 的信号状态均为“0”。 也可以

为参数 PV 指定一个常数。

可以在 QD 输出中查询减计数器的状态。 如果当前计数器值小于或等于“0”，则 QD 输出的

信号状态将置位为“1”。 在其它任何情况下，输出 QD 的信号状态均为“0”。
每次调用“加减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用来存储指令数据。 可以按如下

方式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTUD 的数据块（例如，“CTUD_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTUD 类型的局部变量（例如，#MyCTUD_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 计数器将

存储在自身数据块中（单背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建

了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。 有关本主题的更多信

息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“加减计数”指令的实例。如果要在暖启动后初始化该指令的

实例，则必须在启动 OB 时使用以下参数值调用要初始化的实例： 
• 用作加计数器时，参数 R 的值必须设置为“1”。
• 用作减计数器时，参数  LD 的值必须设置为“1”。 在这种情况下，需要在参数 PV 中为 CV 

参数指定所需的初始值。

指令
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如果“加减计数”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

执行“加减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。 该运算可以放置在程序段的中

间或者末尾。

参数

下表列出了“加减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

装载输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

置位输出 QU 的值。 / 使用 
LD = 1 置位输出 CV 的目标

值。

QU Output BOOL I、Q、M、D、L 加计数器的状态

QD Output BOOL I、Q、M、D、L 减计数器的状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_CU”或“TagIn_CD”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿），则执行“加减计

数”指令。 输入“TagIn_CU”出现信号上升沿时，当前计数器值加 1 并存储在输出“Tag_CV”中。 
输入“TagIn_CD”出现信号上升沿时，计数器值减 1 并存储在输出“Tag_CV”中。 当输入 CU 出
现信号上升沿时，计数器值将递增，直至达到上限 (INT = 32767)。如果输入 CD 出现信号上

升沿，计数器值将递减，直至达到下限 (INT = -32768)。
只要当前计数器值大于或等于“Tag_PV”输入的值，“TagOut_QU”输出的信号状态就为“1”。 在
其它任何情况下，输出“TagOut_QU”的信号状态均为“0”。
只要当前计数器值小于或等于 0，“TagOut_QD”输出的信号状态就为“1”。 在其它任何情况下，

输出“TagOut_QD”的信号状态均为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令
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SIMATIC 计数器 (S7-300, S7-400)

S_CU：分配参数并加计数 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“分配参数并加计数”指令递增计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则当前计数器值将加 1。当前计数器值在输出 CV 处输出十六进制值，在输出 
CV_BCD 处输出 BCD 编码的值。计数器值达到上限“999”后，停止增加。达到上限后，即使

出现信号上升沿，计数器值也不再递增。

当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果已设置计数器，

并且输入 CU 处的 RLO 为“1”，则即使没有检测到信号沿的变化，计数器也会在下一扫描周

期相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CU 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

避免在程序中的多个点使用同一计数器（可能出现计数错误）。

“分配参数并加计数”指令需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程序段中间或结尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并加计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、

L、T、C
加计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

用于预设置计数器的输入

PV Input WORD I、Q、M、D、
L、P

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

复位输入

CV Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（十六进制）

BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值小于“999”，则计

数器值加 1。输入 TagIn_2 的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为参数

“TagPresetValue”的值。当“TagIn_3”操作数的信号状态为“1”时，计数器值将复位为“0”。
当前计数器值在操作数“TagValue_1”中为十六进制值，在操作数“TagValue_2”中为 BCD 编码

格式。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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S_CD：分配参数并减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“分配参数并减计数”指令递减计数器值。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则计数器值减 1。当前计数器值在输出 CV 处输出十六进制值，在输出 CV_BCD 
处输出 BCD 编码的值。计数器值达到下限“0”后，停止减少。如果达到下限值，即使出现信

号上升沿，计数器值也不再递减。

当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果已设置计数器，

并且输入 CD 处的 RLO 为“1”，则即使没有检测到信号沿的变化，计数器也会在下一扫描周

期相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CD 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

避免在程序中的多个点使用同一计数器（可能出现计数错误）。

“分配参数并减计数”指令需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程序段中间或结尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并减计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

用于预设置计数器的输入

PV Input WORD I、Q、M、D、
L、P

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

复位输入

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CV Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（十六进制）

BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值大于“0”，则计数

器值减 1。输入 TagIn_2 的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为参数“TagPresetValue”
的值。当“TagIn_3”操作数的信号状态为“1”时，计数器值将复位为“0”。
当前计数器值在操作数“TagValue_1”中为十六进制值，在操作数“TagValue_2”中为 BCD 编码

格式。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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S_CUD：分配参数并进行加/减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“分配参数并加/减计数”指令递增或递减计数器值。如果输入 CU 的信号状态从“0”
变为“1”（信号上升沿），则当前计数器值将加 1。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则计数器值减 1。当前计数器值在输出 CV 处输出为十六进制值，在输出 
CV_BCD 处输出为 BCD 编码的值。如果在一个程序周期内输入 CU 和 CD 都出现信号上升沿，

则计数器值将保持不变。

计数器值达到上限“999”后，停止递增。如果达到上限值，即使出现信号上升沿，计数器值

也不再递增。计数器值达到下限“0”后，该值将不再递减。

当输入 S 的信号状态从“0”变为“1”时，将计数器值设置为参数 PV 的值。如果计数器已置位，

并且输入 CU 和 CD 处的 RLO 为“1”，那么即使没有检测到信号沿变化，计数器也会在下一个

扫描周期内相应地进行计数。

当输入 R 的信号状态变为“1”时，将计数器值置位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，输入 
CU、CD 和 S 信号状态的处理就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，输出 Q 的信号状态就为“1”。如果计数器值等于 0，则输出 Q 的信号

状态为“0”。

说明

避免在程序中的多个点使用同一计数器（可能出现计数错误）。

指令“分配参数并加/减计数”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并可置于程序段中间

或结尾。

参数

下表列出了指令“分配参数并加/减计数”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<计数器> InOut COUNTER C 指令中的计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、

L、T、C
加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

减计数输入

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

用于预设置计数器的输入

PV Input WORD I、Q、M、D、
L、P

预置计数器值（C#0 至 
C#999）

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

复位输入

CV Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（十六进制）

BCD Output WORD、
S5TIME、DATE

I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（BCD 编码）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果输入“TagIn_1"”或“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”（上升沿），则执行“分配参数并加/
减计数”指令。输入“TagIn_1”出现信号上升沿且当前计数器值小于“999”时，计数器值加“1”。
输入“TagIn_2”出现信号上升沿且当前计数器值大于“0”时，计数器值减“1”。
输入 TagIn_3 的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为参数“TagPresetValue”的值。当

“TagIn_4”操作数的信号状态为“1”时，计数器值将复位为“0”。
当前计数器值在操作数“TagValue_1”中为十六进制值，在操作数“TagValue_2”中为 BCD 编码

格式。

只要当前计数器值不等于“0”，输出“TagOut”的信号状态便为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

SC：设置计数器值 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“设置计数器值”指令递增计数器值。当该指令的启动输入的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”
变为“1”时，执行该指令。如果已执行该指令，则计数器设置为指定的计数器值。

指令“设置计数器值”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并只能置于程序段的边沿上。

参数

下表列出了“设置计数器值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

启动输入

PV Input WORD I、Q、M、D、L 
或常数

计数器中的值表示为 BCD 
格式。

（C#0 到 C#999）
<计数器> InOut/Input COUNTER C 预设的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

操作数“Counter_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“TagIn”将以值“100”启动。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

CU：加计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“加计数”，在启动输入的上升沿时，使指定计数器的值加“1”。计数器值达

到上限“999”后，停止递增。达到上限后，即使出现信号上升沿，计数器值也不再递增。

指令“加计数”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并只能置于程序段的边沿上。

参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

启动输入

<计数器> InOut/Input COUNTER C 值递增的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，计数器“Counter_1”将预设为

值“100”。
操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，“Counter_1”的值将加“1”。 
如果操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”，则“Counter_1”的值复位为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

CD：减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“减计数”，在启动输入的上升沿时，使指定计数器的值减 1。计数器值达到

下限“0”后，停止递减。达到下限值后，出现上升沿时计数器值也不再递减。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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指令“减计数”需要使用前导逻辑运算进行边沿检测，并只能置于程序段的边沿上。

参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

启动输入

<计数器> InOut/Input COUNTER C 值递减的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

当操作数“TagIn_1”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，计数器“Counter_1”将预设为

值“100”。
操作数“TagIn_2”的信号状态从“0”变为“1”时，“Counter_1”的值将加“1”。 
如果操作数“TagIn_3”的信号状态为“1”，则“Counter_1”的值复位为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

比较操作 (S7-300, S7-400)

CMP ==：等于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“等于”，查询输入 IN1 的值是否等于输入 IN2 的值。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

说明

比较浮点数

如果要比较数据类型 REAL 或 LREAL，使用指令“IN_RANGE：范围内的值”，而不是指令“CMP 
==：等于”。

参数

下表列出了指令“等于”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”=“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

CMP <>：不等于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“不等于”，查询输入 IN1 的值是否不等于输入 IN2 的值。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“不等于”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 位字符串、整

数、浮点数

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”<>“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6418 编程和操作手册, 11/2022



CMP >=：大于或等于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“大于或等于”查询输入 IN1 的值是否大于或等于输入 IN2 的值。要比较的两

个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

参数

下表列出了指令“大于或等于”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”>=“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 编程示例 (页 9511)

CMP <=：小于或等于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“小于或等于”查询输入 IN1 的值是否小于或等于输入 IN2 的值。要比较的两

个值必须为相同的数据类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

参数

下表列出了指令“小于或等于”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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满足下列条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”<=“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

CMP >：大于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“大于”查询输入 IN1 的值是否大于输入 IN2 的值。要比较的两个值必须为相

同的数据类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

参数

下表列出了指令“大于”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”>“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

CMP <：小于 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“小于”查询输入 IN1 的值是否小于输入 IN2 的值。要比较的两个值必须为相

同的数据类型。

如果满足比较条件，则该指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足比较条件，则该指令

返回 RLO“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“小于”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一个比较值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

要比较的第二个值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

满足下列条件时，将置位输出“TagOut”：
• 操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”。
• 如果“Tag_Value1”<“Tag_Value2”，则满足比较指令的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 编程示例 (页 9511)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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数学函数 (S7-300, S7-400)

ADD：加 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“加”指令，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值相加，并在输出 OUT (OUT := IN1+IN2) 
处查询总和。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 该指令的结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了指令“加”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

要相加的第一个数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

要相加的第二个数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

总和

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值相加。 相加结果存储在操作数“Tag_Result”中。 如果该指令执行成功，则

使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SUB：减 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“减”指令，从输入 IN1 的值中减去输入 IN2 的值，并在输出 OUT (OUT := IN1-IN2) 
处查询差值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 该指令的结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“减”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

被减数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

减数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

差值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 从操作数“Tag_Value1”的值中，减去

操作数“Tag_Value2”的值。 相减结果存储在操作数“Tag_Result”中。 如果该指令执行成功，

则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

MUL：乘 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“乘”指令，将输入 IN1 的值乘以输入 IN2 的值，并在输出 OUT (OUT := IN1*IN2) 
处查询乘积。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了指令“乘”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

乘数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

被乘数

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

乘积

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值相乘。 相乘结果存储在操作数“Tag_Result”中。 如果该指令执行成功，则

使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有效数据类型概述 (页 253)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

DIV：除 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“除”指令，将输入 IN1 的值除以输入 IN2 的值，并在输出 OUT (OUT := IN1/IN2) 
处查询商值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 该指令的结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围。

• 浮点数具有无效值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6428 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了指令“除”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

被除数

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

除数

 
OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、

L、P
商值

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“除”指令。将操作数“Tag_Value1”的值除以操

作数“Tag_Value2”的值。相除结果存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则使

能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
FBD 编程示例 (页 9511)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

MOD：返回除法的余数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“返回除法的余数”指令，将输入 IN1 的值除以输入 IN2 的值，并通过输出 OUT 查
询余数。

参数

下表列出了“返回除法的余数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

被除数

IN2 Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

除数

OUT Output DINT I、Q、M、D、
L、P

除法的余数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将操作数“Tag_Value1”的值除以操作数

“Tag_Value2”的值。 相除的余数存储在操作数“Tag_Result”中。如果该指令执行成功，则使

能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

NEG：取反 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取反 ”指令，更改输入 IN 的值符号，并通过输出 OUT 查询结果。例如，如果输入 
IN 为正值，则该值的负等效值将发送到输出 OUT。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 该指令的结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围（只适用于整数）。

指令
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参数

下表列出了“取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型   说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值取反

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“取反”指令。输入“TagIn_Value”值的符号被

更改，且在输出“TagOut_Value”处提供结果。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信

号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ABS：计算绝对值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算绝对值”指令计算输入 IN 指定的值的绝对值。 该指令的结果存储在输出 OUT 
中，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算绝对值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的绝对值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value -6.234
OUT TagOut_Value 6.234

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令会计算输入“TagIn_Value”值的

绝对值，并将结果发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

MIN：获取 小值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“获取 小值”指令，比较输入 IN1、IN2 和 IN3 的值，并将 小的值写入输出 OUT 
中。只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 浮点数的值无效。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“获取 小值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

IN3 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第三个输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT TagOut_Value 12222

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将比较指定操作

数的值，并将 小的值（“TagIn_Value1”）复制到输出“TagOut_Value”中。如果成功执行该

指令，则置位输出“TagOut”。

参见

删除输入和输出 (页 9438)
有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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MAX：获取 大值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“获取 大值”指令，比较输入 IN1、IN2 和 IN3 的值，并将 大的值写入输出 OUT 
中。只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“获取 大值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

IN3 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第三个输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT TagOut_Value 14444

如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将比较指定的操

作数，并将 大的值（“TagIn_Value2”）复制到输出“TagOut_Value”中。如果成功执行该指

令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

LIMIT：设置限值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“设置限值”指令，将输入 IN 的值限制在输入 MN 与 MX 的值范围之间。如果输入 
IN 的值满足条件 MN <= IN <= MX，则复制到 OUT 输出中。如果不满足该条件且输入值 IN 低
于下限 MN，则将输出 OUT 设置为输入 MN 的值。如果超出上限 MX，则将输出 OUT 设置

为输入 MX 的值。

如果输入 MN 的值大于输入 MX 的值，则结果不确定且使能输出 ENO 为“0”。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 某个操作数的值无效。

• MN 输入的值大于 MX 输入的值。

参数

下表列出了“设置限值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

MN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

下限

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

MX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

上限

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MN Tag_MN 12000
IN Tag_Value 8000
MX Tag_MX 16000
OUT Tag_Result 12000

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value”的
值与操作数“Tag_MN”和“Tag_MX”的值进行比较。由于操作数“Tag_Value”的值小于下限值，

因此将操作数“Tag_MN”的值复制到输出“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

SQR：计算平方 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算平方”指令计算输入 IN 的浮点值的平方，并将结果写入输出 OUT。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算平方”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 5.0
OUT Tag_Result 25.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令将计算操作数“Tag_Value”的值

的平方，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

SQRT：计算平方根 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算平方根”指令计算输入 IN 的浮点值的平方根，并将结果写入输出 OUT。 如
果输入值大于零，则该指令的结果为正数。 如果输入值小于零，则输出 OUT 返回一个无效

浮点数。 如果输入 IN 的值为“0”，则结果也为“0”。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值为负值。

参数

下表列出了“计算平方根”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方根

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6443



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 25.0
OUT Tag_Result 5.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令将计算操作数“Tag_Value”的值

的平方根，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令
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LN：计算自然对数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算自然对数”指令计算输入 IN 中的值以 e (e = 2718282) 为底的自然对数。 计
算结果将存储在输出 OUT 中，可供查询。 如果输入值大于零，则该指令的结果为正数。 如
果输入值小于零，则输出 OUT 返回一个无效浮点数。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值为负值。

参数

下表列出了“计算自然对数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的自然对数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令会计算输入“Tag_Value”的值的

自然对数，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

EXP：计算指数值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算指数值”指令，以 e (e = 2.718282e) 为底计算输入 IN 的值的指数， 并将结

果存储在输出 OUT 中，可供查询 (OUT = eIN)。
如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算指数值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值 IN 的指数值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令将以 e 为底，计算操作数

“Tag_Value”的值的指数，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位

输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6447



SIN：计算正弦值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算正弦值”指令计算一个角度的正弦。在输入 IN 中以弧度为单位指定角度值。 
该指令的结果存储在输出 OUT 中，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算正弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

角度值（弧度形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的正弦

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +1.570796 (π/2)
OUT Tag_Result 1.0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令会计算输入“Tag_Value”指定角

度的正弦值，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

COS：计算余弦值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算余弦值”指令计算角度的余弦。 在输入 IN 中以弧度为单位指定角度值。 该
指令的结果存储在输出 OUT 中，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“计算余弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

角度值（弧度形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的余弦

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +1.570796 (π/2)
OUT Tag_Result 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令会计算输入“Tag_Value”指定角

度的余弦值，并将结果发送到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)

指令
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设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

TAN：计算正切值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算正切值”指令计算一个角度的正切。 在输入 IN 中以弧度为单位指定角度值。 
该指令的结果存储在输出 OUT 中，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算正切值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

角度值（弧度形式）

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指定角度的正切

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value +3.141593 (π)
OUT Tag_Result 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令会计算输入“Tag_Value”指定角

度的正切值，并将结果存储到输出“Tag_Result”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令
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ASIN：计算反正弦值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算反正弦值”指令，根据输入 IN 指定的正弦值，计算与该值对应的角度值。 输
入 IN 中指定的值只能是 -1 到 +1 范围内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，在

输出 OUT 中输出，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值超出允许的范围（-1 到 +1）。

参数

下表列出了“计算反正弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

正弦值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1.0
OUT Tag_Result +1.570796 (π/2)

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令会计算输入“Tag_Value”的正弦

值对应的角度值。 该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，则置位

输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

ACOS：计算反余弦值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算反余弦值”指令，根据输入 IN 指定的余弦值，计算与该值对应的角度值。 输
入 IN 中指定的值只能是 -1 到 +1 范围内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，在

输出 OUT 中输出，范围在 0 到 +π 之间。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

• 输入 IN 的值超出允许的范围（-1 到 +1）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6454 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了“计算反余弦值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

余弦值 

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 0
OUT Tag_Result +1.570796 (π/2)

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令会计算输入“Tag_Value”的余弦

值对应的角度值。 该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，则置位

输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)

指令
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设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

ATAN：计算反正切值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算反正切值”指令，根据输入 IN 指定的正切值，计算与该值对应的角度值。 输
入 IN 中的值只能是有效的浮点数（或 -NaN/+NaN）。 计算出的角度值以弧度形式在输出 OUT 
中输出，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 输入 IN 的值不是有效浮点数。

参数

下表列出了“计算反正切值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

正切值

OUT Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1,0
OUT Tag_Result +0.785398 (π/4)

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令会计算输入“Tag_Value”的正切

值对应的角度值。 该指令的结果存储在输出“Tag_Result”中。如果成功执行该指令，则置位

输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
无效浮点数 (页 280)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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移动操作 (S7-300, S7-400)

MOVE：移动值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“移动值”指令将 IN 输入操作数中的内容传送给 OUT1 输出的操作数中。 始终沿

地址升序方向进行传送。

下表列出了可以进行的传送：

传送源 
(IN)

传送目标 (OUT1)
进行 IEC 检查 不进行 IEC 检查

BYTE BYTE, WORD, DWORD BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TIME, DATE, 
TOD, CHAR

WORD WORD; DWORD BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TIME, S5TIME, 
DATE, TOD, CHAR

DWORD DWORD BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, REAL, TIME, 
DATE, TOD, CHAR

INT INT BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TIME, DATE, 
TOD

DINT DINT BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TIME, DATE, 
TOD

REAL REAL DWORD, REAL
TIME TIME BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TIME
S5TIME S5TIME WORD, S5TIME
DATE DATE BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, DATE
TOD TOD BYTE, WORD, DWORD, INT, DINT, TOD
CHAR CHAR BYTE, WORD, DWORD, CHAR
COUNTER INT, WORD, COUNTER WORD, DWORD, INT, UINT, DINT, UDINT
TIMER INT, WORD, TIMER WORD, DWORD, INT, UINT, DINT, UDINT

如果输入 IN 数据类型的位长度超出输出 OUT1 数据类型的位长度，则源值的高位会丢失。如

果输入 IN 数据类型的位长度低于输出 OUT1 数据类型的位长度，则目标值的高位会被改写为 
0。
还可以使用“块移动”(BLKMOV) 和“不可中断的存储区移动”(UBLKMOV) 指令，复制域和结

构。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“移动值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、DATE、
TOD、CHAR、
TIMER、
COUNTER

I、Q、M、D、L 
或常数

源值

OUT1 Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、DATE、
TOD、CHAR、
TIMER、
COUNTER

I、Q、M、D、L 目标地址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
OUT1 TagOut_Value 0011 1111 1010 1111

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令可将操作数“TagIn_Value”的数

据，复制到操作数“TagOut_Value”中，并将输出“TagOut”的信号状态置为“1”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

BLKMOV：块移动 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区（目标区域）

中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

下图说明了移动操作的原理：

源数据和目标数据一致

请确保在执行“块移动”指令的过程中，源数据保持不变，否则无法保证目标数据的一致性。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6460 编程和操作手册, 11/2022



可中断性

如果源区域所在的数据块不仅仅只位于装载存储器中，则嵌套深度无限制。

但是，如果从一个与运行系统无关的 DB 中进行复制时发生 BLKMOV 中断，则 BLKMOV 操
作将无法继续嵌套。

存储区

可以使用“块移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

• 与运行系统无关的数据块

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果源区域和目标区域的长度不同，将仅移动较小长度区域中

的数据。

如果源区域小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余

字节则保持不变。 
如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果移动 BOOL 数据类型的块，则指定的区域长度必须能被 8 整除，否则无法执行该指令。

说明

如果实际的源或目标区域小于 SRCBLK 或 DSTBLK 参数上指定的目标或源区域，则系统行为

将取决于正在使用的 CPU 类型：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 其它所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

指令
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移动字符串的规则

还可以使用“块移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如果只有源区域为 
STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。有关实际长度和 大长度信息不会

写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域中字符串的当前

长度设置为实际移动的字符数。

如果要移动关于字符串实际长度和 大长度的信息，则需要以字节为单位将相关区域指定给 
SRCBLK 和 DSTBLK 参数。此外，也可使用“Serialize”/“Deserialize”指令。

移动与运行系统无关数据块的规则

源区域位于与运行系统无关装载存储器的数据块中。系统使用关键字 UNLINKED，指示与运

行系统无关的数据块。

如果使用“块移动”指令将与运行系统无关的数据块复制到工作存储器并同时加载该数据块

（例如，通过编程设备），则该指令将延时数毫秒后才执行。这将导致 OB 周期延长，从而

可能触发周期监视。

如果使用“块移动”指令移动与运行系统无关的数据块时操作中断，则该指令无法继续执行。

如果 CPU 支持“从装载存储器的数据块中读取”指令，则需使用该指令从装载存储器中读

取与运行系统无关的数据块。如果使用“块移动”指令，则会输出错误 W#16#8092。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRCBLK Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) 参数 DSTBLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

指令
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源区域或目标区域只能位于装载存储器中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将复制从 MB100 开始的 10 个
字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令
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UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区

（目标区域）中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。因此，在执行“不可中断的存储区移动”指令

期间，CPU 中断响应时间将增加。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

存储区

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

在执行“不可中断的存储区移动”指令期间，源区域和目标区域不可以重叠。如果源区域小

于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余字节则保持不

变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果定义为形参的源区域或目标区域比 SRCBLK 或 DSTBLK 参数中所指定的源区域或目标区

域小，则不传送任何数据。

如果移动 BOOL 数据类型的块，则指定的区域长度必须能被 8 整除，否则无法执行该指令。

指令
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可以使用“不可中断的存储区移动”指令 多可移动 512 个字节。注意：CPU 对此有特定

限制。

说明

如果实际的源或目标区域小于 SRCBLK 或 DSTBLK 参数上指定的目标或源区域，则系统行为

将取决于正在使用的 CPU 类型：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 对于所有其它 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动字符串的规则

还可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如

果只有源区域为 STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。而不会将关于实际

长度和 大长度的信息写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目

标区域中字符串的当前长度设置为实际移动的字符数。如果要移动 STRING 数据类型的区域，

则必须将区域长度指定为“1”。

参数

下表列出了“不可中断的存储区移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

SRCBLK Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DSTBLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) 参数 DSTBLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8091 源或目标区域只能在装载存储器中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令将复制从 MB100 开始的 10 个
字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

FILL：填充块 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“填充块”指令将一个存储区（源区域）的内容填充到另一存储区（目标区域）。

“填充块”指令将源区域的数据移动到目标区域，直到目标区域写满为止。移动操作沿地址

升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

下图说明了移动操作的原理：

示例：使用存储器字 MW14 到 MW20 中的内容预设置 MW100 到 MW118 中的内容。

源和目标数据的一致性

请注意，执行“填充块”指令时，源数据需保持不变，否则将无法保证目标数据的一致性。

指令
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存储区

可使用“填充块”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果要预设的目标区域不是输入参数 BVAL 长度的整数倍，目

标区域仍然可写至 后一个字节。

如果要预置的目标区域小于源区域，此功能仅复制可以写入目标区域的数据量。

如果实际的目标或源区域小于源或目标区域分配的存储区（参数 BVAL 和 BLK），则不传输

任何数据。

如果 ANY 指针（源或目标）为 BOOL 数据类型，则指定的长度必须能被 8 整除；否则将不

会执行该指令。

如果目标区域为 STRING 数据类型，则指令将写入包含管理信息在内的整个字符串。

说明

如果实际的源或目标区域小于 BVAL 或 BLK 参数上指定的目标或源区域，则系统行为将取决

于正在使用的 CPU 类型：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 对于所有其它 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动结构的规则

当将结构作为输入参数传送时，必须谨记结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

指令
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参数

下表列出了“填充块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

BVAL Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定存储区域（源区

域），将使用该存储区域

中的内容填充 BLK 参数中

指定的目标区域。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

BLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要使用源区域的数据

填充的存储区。

1) 参数 BLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源或目标区域只能在装载存储器中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令复制从 MW14 到 MW20 的源区

域，并使用 BVAL 参数中存储区内包含的 4 个字的内容填充从 MW100 到 MW118 的目标区域。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

转换操作 (S7-300, S7-400)

CONVERT：转换值 (S7-300, S7-400)

说明

“转换值”指令将读取参数 IN 的内容，并根据指令框中选择的数据类型对其进行转换。转换

值存储在输出 OUT 中。

有关可能的转换的信息，请参见“另请参见”中的“显式转换”部分。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

指令
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参数

下表列出了“转换值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 整数、浮点数、

BCD16、BCD32
I、Q、M、D、
L、P 或常数

要转换的值。

OUT Output 整数、浮点数、

BCD16、BCD32
I、Q、M、D、
L、P

转换结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则读取操作数“TagIn_Value”的内容，并转换为 16 位整

数。结果存储在操作数“TagOut_Value”中。如果执行指令无错误，则将输出“TagOut”置位为

“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
显式转换 (页 679)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令
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ROUND：取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取整”指令将输入 IN 的值四舍五入取整为 接近的整数。 该指令将输入 IN 的
值解释为浮点数并将其转换为 DINT 数据类型的相邻的较大整数。 如果输入值恰好是在一个

偶数和一个奇数之间，则选择偶数。 该指令的结果存储在输出 OUT 中，可供查询。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

要取整的输入值。

OUT Output DINT I、Q、M、D、
L、P

取整结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1.50000000 -1.50000000
OUT TagOut_Value 2 -2

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 输入“TagIn_Value”的浮点数将取整到

接近的偶数整数，并发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CEIL：浮点数向上取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“浮点数向上取整”指令将输入 IN 的值向上取整为相邻整数。 该指令将输入 IN 的
值解释为浮点数，并将其向上转换为相邻的较大整数。 该指令的结果存储在输出 OUT 中，可

供查询。 输出值可以大于或等于输入值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“浮点数向上取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果为相邻的较大整数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0.50000000 -0.50000000
OUT TagOut_Value 1 0

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 输入“TagIn_Value”的浮点数将取整到

相邻的较大整数，并发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出

“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FLOOR：浮点数向下取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“浮点数向下取整”指令将输入 IN 的值向下取整为相邻整数。该指令将输入 IN 的
值解释为浮点数，并将其向下转换为相邻的较小整数。该指令的结果存储在输出 OUT 中，可

供查询。输出值可以小于或等于输入值。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“浮点数向下取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果为相邻的较小整数

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0.50000000 -0.50000000
OUT TagOut_Value 0 -1

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。输入“TagIn_Value”的浮点数将向下取

整到相邻整数，并在输出“TagOut_Value”显示。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

TRUNC：截尾取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“截尾取整”指令获取输入 IN 值的整数部分。 输入 IN 的值被解释为浮点数。 该
指令仅选择浮点数的整数部分，并将其发送到输出 OUT 中，不带小数位。

如果满足下列条件之一，则使能输出 ENO 的信号状态为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 执行过程中发生溢出之类的错误。

参数

下表列出了“截尾取整”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、L 
或常数

输入值

OUT Output 整数 I、Q、M、D、L 输入值的整数部分

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1.50000000 -1.50000000
OUT TagOut_Value 1 -1

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 输入“TagIn_Value”浮点数的整数部分

转换为整数，并发送到输出“TagOut_Value”。如果成功执行该指令，则置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SCALE：缩放 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“缩放”指令将参数 IN 上的整数转换为浮点数，该浮点数在介于上下限值之间的

物理单位内进行缩放。 通过参数 LO_LIM 和 HI_LIM 来指定缩放输入值取值范围的下限和上

限。 指令的结果在参数 OUT 中输出。

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((FLOAT (IN) – K1)/(K2–K1)) ∗ (HI_LIM–LO_LIM)] + LO_LIM
参数 BIPOLAR 的信号状态将决定常数“K1”和“K2”的值。 参数 BIPOLAR 可能有下列信号状态： 
• 信号状态“1”： 此时参数 IN 的值为双极性且取值范围介于 -27648 和 27648 之间。这种

情况下，常数“K1”的值为“-27648.0”，“K2”的值为“+27648.0”。
• 信号状态“0”： 此时参数 IN 的值为单极性且取值范围介于 0 和 27648 之间。这种情况下，

常数“K1”的值为“0.0”，“K2”的值为“+27648.0”。
如果参数 IN 的值大于常数“K2”的值，则将指令的结果设置为上限值 (HI_LIM) 并输出一个错误。 
如果参数 IN 的值小于常数“K1”的值，则将指令的结果设置为下限值 (LO_LIM) 并输出一个错

误。 
如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了“缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待缩放的输入值

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限 

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示参数 IN 的值将解释为

单极性或者双极性。 该参

数可采用以下值：

1: 双极性

0: 单极性

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

0008 参数  IN 的值大于常数“K2”的值或小于常数“K1”的值。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。 有关更改显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_OutputValue 50.03978588
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

UNSCALE：取消缩放 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取消缩放”(Unscale) 指令，取消在上限和下限之间以物理单位为增量对参数 IN 中
的浮点数进行缩放，并将其转换为整数。使用参数 LO_LIM 和 HI_LIM 指定取消缩放输入值

取值范围的下限和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“取消缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [ ((IN–LO_LIM)/(HI_LIM–LO_LIM)) ∗ (K2–K1) ] + K1
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为：

• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”
的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。

• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
当参数 IN 的值超出 HI_LIM 和 LO_LIM 定义的限值时，将输出一个错误并将结果设置为 接

近的限值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了“取消缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Input BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待取消缩放并转换为整数

的输入值

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于上限 (HI_LIM) 的值或小于下限 (LO_LIM) 的值。

指令
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错误代码*
(W#16#...)

说明

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_OutputValue 22
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令
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对 PLC 进行编程

6482 编程和操作手册, 11/2022



程序控制指令 (S7-300, S7-400)

JMP：若 RLO = "1" 则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“若 RLO = "1" 则跳转”指令中断程序的顺序执行，并从其它程序段继续执行。 目
标程序段必须标有跳转标签 (LABEL)。 在指令框上方的占位符中输入跳转标签描述。

指定的跳转标签与执行的指令必须位于同一数据块中。 指定的名称在块中只能出现一次。 一
个程序段中只可以出现一个跳转线圈。

如果该指令输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，则跳转到跳转标签所标识的程序段。 可以跳

转到更大或更小的程序段编号。

如果不满足该指令输入的条件 (RLO= 0)，则程序将继续执行下一程序段。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将中断程序的顺序执行，并在跳转

标签 CAS1 标识的“程序段 3”中继续执行。 如果输入“TagIn_3”的信号状态为“1”，输出

“TagOut_3”将复位。

参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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JMPN：若 RLO = "0" 则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

当该指令输入的逻辑运算结果为“0”时，可以使用“若 RLO = "0" 则跳转”指令中断程序的顺

序执行，并从其它程序段继续执行。 目标程序段必须标有跳转标签 (LABEL)。 在指令框上

方的占位符中输入跳转标签描述。

指定的跳转标签与执行的指令必须位于同一数据块中。 指定的名称在块中只能出现一次。 一
个程序段中只可以出现一个跳转线圈。

如果该指令输入的逻辑运算结果 (RLO) 为“0”，则跳转到跳转标签所标识的程序段。 可以跳

转到更大或更小的程序段编号。

如果该指令输入的逻辑运算结果 RLO 为“1”，则程序在下一个程序段中继续执行。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则执行该指令。将中断程序的顺序执行，并在跳转

标签 CAS1 标识的“程序段 3”中继续执行。如果输入“TagIn_3”的信号状态为“1”，输出

“TagOut_3”将复位。

参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LABEL：跳转标签 (S7-300, S7-400)

说明

跳转标签用于标识在执行跳转指令后程序继续执行的目标程序段。

跳转标签与指定跳转标签的指令必须位于同一数据块中。跳转标签的名称在块中只能分配一

次。

一个程序段中只能设置一个跳转标签。每个跳转标签可以跳转到多个位置。

为此，跳转标签必须遵循以下规则：

• 字母（a - z，A - Z）
• 字母和数字组合；请检查排列顺序是否正确，如首先是字母，然后数字字母（a - z，A - Z，

0 - 9）。

• 不能使用特殊字符或反向排序字母与数字组合，如首先是数字，然后是字母（0-9，a - z，
A - Z）

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则执行该指令。将中断程序的顺序执行，并在跳转

标签 CAS1 标识的“程序段 3”中继续执行。如果“TagIn_3”输入的信号状态为“1”，则置位

“TagOut_3”输出。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6485



参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

RET：返回 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“返回”指令结束程序块的执行。

• 如果“返回”指令输入端的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，则停止当前被调用块中的程序执

行，并在调用块（例如，在调用组织块中）中调用函数后继续执行。调用函数的使能输出 
ENO 的信号状态取决于 RLO。通过该指令将 RLO 显示为固定参数值。 

• 如果该指令输入处的逻辑运算结果 (RLO) 为“0”，该指令将不会执行。在被调用程序块的

下一程序段中继续执行该程序。

如果在被调用块的 后一个程序段调用了该指令，则将调用函数的输出 ENO 设置为 RLO 的
当前信号状态。

如果使用该指令结束组织块运行，则 CPU 继续执行系统程序。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”或“TagIn_2”的信号状态为“1”，则执行该指令。在被调用块中结束程序

执行，然后在调用程序块中继续执行。并将该调用函数的 ENO 使能输出的信号状态复位为

“1”。

参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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OPN：打开全局数据块 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“打开全局数据块”打开一个全局数据块 (DB)。 将数据块编号传送到 DB 寄存

器。 后续 DB 命令根据寄存器的内容访问相关块。

参数

下表列出了“打开全局数据块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<数据块> Input DB_ANY - 要打开的数据块

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1

程序段 2

在程序段 1 中调用数据块 Motor_DB。并将数据块的编号传送到 DB 寄存器中。 在程序段 2 中
查询操作数“DBX0.0”。并将 DBX0.0 操作数的信号状态分配给 Tag_Output 操作数。

参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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OPNI：打开背景数据块 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“打开背景数据块”打开一个数据块 (DB)。 将数据块的编号传送到 DI 寄存器。 
后续 DI 命令根据寄存器的内容访问相关块。

参数

下表列出了“打开背景数据块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<数据块> Input DB_ANY - 要打开的数据块

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

程序段 1

程序段 2

在程序段 1 中调用 Motor_DB 数据块，而数据块的编号传送到 DI 寄存器中。 在程序段 2 中
查询操作数“DBX0.0”。并将 DBX0.0 操作数的信号状态分配给 Tag_Output 操作数。

参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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运行时控制 (S7-300, S7-400)

COMPRESS：压缩 CPU 内存 (S7-400)

说明

“压缩 CPU 内存”指令用于压缩 CPU 的工作存储器或 RAM 加载存储器。 执行压缩期间，将

现有的块拼接到一起，以填充因删除或装载块而导致空隙。

通过调用“压缩 CPU 内存”指令启动压缩操作。 压缩操作分成若干程序周期。 可通过各个

参数值监视压缩操作。 如果该指令的参数 BUSY 值为“1”，则说明仍在执行压缩操作。 如果

参数 DONE 的值为“1”，说明压缩操作已完成。 可通过参数 RET_VAL 查询错误信息。

如果已经开始了从外部启动的压缩操作，则调用“压缩 CPU 内存”指令将显示错误信息。

参数

下表列出了“压缩 CPU 内存”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 关于压缩操作是否激活的

信息。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 关于压缩操作是否完成的

信息。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

可以通过 BUSY 和 DONE 参数，查询压缩操作的状态。

8091 已经执行从外部启动的压缩操作。

8092 由于存在以下某种情况，该指令无法执行：

• “删除块”功能已激活。

• 测试和调试功能会影响块（例如，状态）。

• “复制块”功能将由外部触发器启用。

• H-CPU 正在连接或更新。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。 有关更改显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

RE_TRIGR：重置周期监视时间 (S7-300, S7-400)

说明

“重置周期监视时间”指令用于重新触发 CPU 的循环时间监控。根据 CPU 组态中所设置的时

间，重新启动循环监视时间。

可以在所有块中调用指令“重置周期监视时间”，而无需考虑优先级。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果在优先级较高的块中调用该指令（例如，硬件中断或诊断中断），则不会执行该指令且

使能输出 ENO 的信号状态将置“0”。
指令“重置周期监视时间”完全在时间范围内执行（ 大程序循环的 10 次），而不考虑调

用次数。过期后，程序循环将无法再延长。

参数

指令“重置周期监视时间”没有参数。

参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

STP：退出程序 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“退出程序”将 CPU 设置为 STOP 模式，因此可以终止程序执行。 是否从 RUN 
模式切换到 STOP 模式，则取决于 CPU 的组态。

当该指令输入的 RLO 为“1”时，CPU 切换到 STOP 模式，终止程序执行。 而不检测该指令输

出的信号状态。

如果该指令输入的 RLO 为“0”，该指令将不会执行。

参数

指令“退出程序”没有参数。

参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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WAIT：组态延时时间 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“组态延时时间”指令，将程序的执行过程暂停一段特定的时间。在该指令的参数 WT 
中时间段的单位为微秒。

可以组态的延时为 -32768 到 32767 微秒 (μs)。允许的 短延时时间取决于 CPU 并且与指

令的执行时间一致。

优先级更高的事件可中断该指令的执行且不返回任何错误信息。

适用于 S7-300-CPU：
对于 S7-300-CPU（S7-318 除外），该指令设置的延时时间为 短时间。各类嵌套优先级的

执行时间和系统利用率会延长该时间。

说明

负延时时间

如果在参数 WT 中指定了负延时时间，则使能输出 ENO 或 RLO 和 BR 位将返回信号状态 
FALSE。负延时时间不会对 CPU 造成影响。以下与使能输出 ENO 相关联的指令不在 LAD 或 
FBD 中执行。

参数

下表列出了“组态延时时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

WT Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

延时时间的单位为微秒 
(μs)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6492 编程和操作手册, 11/2022



编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

PROTECT：更改保护等级 (S7-300, S7-400)

说明

“更改保护等级”指令用于更改 CPU 中所组态的保护等级“1”。
所组态的保护等级为“1”时选择“通过密码进行删除”(Removable with password) 选项，意味

着您需要组态一个密码。通过该密码，可以在操作期间对由“更改保护等级”指令提供只读

保护的 CPU 进行写访问，例如加载。

可在该指令的 MODE 参数中指定保护等级。CPU 的当前保护等级显示在巡视窗口的“属性 > 
保护”(Properties > Protection) 下。

下表列出了各保护等级的含义。

保护

等级

含义

1 允许对所有设备功能进行编程。可通过指令“更改保护等级”，取消对任何现有块

的密码验证。

2 • 不能更改 CPU 中的程序和组态。只能读取 CPU 中的程序。

• 允许过程控制、过程监视和过程通信功能。

• 允许所有信息功能。

• 如果知道有效密码，则可以取消所设置的写保护。

• 可通过指令“更改保护等级”，取消对任何现有块的密码验证。

3 • 但无法取消所设置的读写保护，即使知道有效密码。

• 如果在调用指令“更改保护等级”时存在有效的连接，则调用该指令并不会影响

该连接。

如果 CPU 已组态为保护等级为“2”或“3”，那么调用“更改保护等级”指令将不起任何作用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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执行“更改保护等级”指令之后，还可以通过 SSL ID 为 W#16#0232 且索引为 W#16#0004 
的 SSL 部件列表检查保护等级“2”或“3”是否仍然有效。

说明

只能使用“更改保护等级”指令，设置比使用 STEP 7“配置硬件”(Configure hardware) 组态

的保护等级相同或更高的保护等级。例如，已经组态保护等级 3 并且以 MODE 参数为 12 调
用指令“更改保护等级”。这将阻止密码验证。如果在参数 MODE 为 0 或 1 的情况下再次

调用该指令，将保留保护等级 3 并且通过输入有效密码取消读写保护。

运行状态切换将影响保护等级

下表列出了运行状态切换对通过“更改保护等级”指令设置的保护等级产生的影响。

动作 对保护等级产生的影响

• 操作模式切换到“STOP”
• 无缓冲上电

• 使用操作模式开关执行存储器复位

• S7-400 CPU 处于“STOP”模式时组态和/或
更改编程

保护等级被设置为“1”。允许对所有设备功能

进行编程。

• 冷启动

• 暖启动

操作系统将保护等级设置为“1”。允许对所有

设备功能进行编程。

如果需要，可以通过调用“更改保护等级”

指令在用户程序中将保护等级设置为“2”或
“3”。

缓冲上电 保持不变

更改操作模式 RUN/STARTUP/HOLD -> STOP
（通过调用“退出程序”(STP) 指令，由于无对

应错误 OB 的程序错误，或通过操作员操

作）。

保持不变

S7-400：通过用户手动重启或上电后自动重

启

保持不变

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“更改保护等级”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

MODE Input WORD I、Q、M、D、L 
或常数

保护等级

可能的值：

• W#16#0000：设置保

护等级“1”
• W#16#0001：设置需

要密码验证的保护等级

“2”
• W#16#000C:设置需要

密码验证的保护等级

“3”
MODE 参数中也可以指定

常数。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 如果在处理过程中出错，

则将输出错误相关信息。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 作业已执行，且无任何错误

8090 参数 MODE 的值无效。

80C3 所需的操作资源当前被占用。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关更改显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

CiR：控制 CiR 过程 (S7-400)

说明

“控制 CiR 过程”指令可在用户程序中按如下方式影响 CiR 过程：

• 禁用 CiR 过程。在这种情况下，将始终拒绝将修改后的组态从编程设备下载到 CPU。再

次使用“控制 CiR 过程”指令将其取消之前，将一直禁用该过程。

• 通过在参数 FRZ_TIME 中指定 CiR 同步时间上限，可以有条件地禁用 CiR 过程。在这种情

况下，只有 CPU 计算出的 CiR 同步时间没有超过指定的上限时，才允许将修改的组态从

编程设备下载到 CPU。
• 启用 CiR 过程。将 CiR 同步时间上限设置为默认值 1000 ms。
• 确定是否启用 CiR 过程。如果已启用或有条件地启用 CiR 过程，则可在该指令的参数 A_FT 

中获得 CiR 同步时间的当前上限。

说明

CiR 同步期间，会冻结输出且不评估输入。

参数

下表列出了“控制 CiR 过程”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

作业标识符

参数 MODE 的有效值有：

• 0：信息功能

• 1：启用 CiR 过程

• 2：禁用 CiR 过程

• 3：有条件禁用 CiR 过
程。在 FRZ_TIME 中指

定 CiR 同步时间的上

限。

FRZ_TIME Input TIME I、Q、M、D、L 
或常数

CiR 同步时间的上限，以

毫秒为单位。 
允许的取值范围：60 到 
2500 ms（默认值：1000 
ms）
只有当参数 MODE 的值设

置为“3”时，参数 
FRZ_TIME 才相关。 

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

参数 MODE 的值为“0”时，

参数 RET_VAL 将提供关于

启用 CiR 过程的信息。

A_FT Output TIME I、Q、M、D、L CiR 同步时间当前有效的

上限值

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 作业已执行，且无任何错误

只有当参数 MODE 的值设置为“1”、“2”或“3”时，才输出该错误代码。

0001 启用 CiR。
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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编程和操作手册, 11/2022 6497



错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0002 禁用 CiR 过程。

只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

0003 有条件地禁用 CiR。
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

8001 CPU 尚未就绪执行 CiR 操作。正在使用 H 系统（单机模式）中的 H CPU，或者

正在多重计算模式下使用标准 CPU。
8002 参数 MODE 的值无效。

8003 参数 FRZ_TIME 的值无效。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

例如，可以使用“控制 CiR 过程”指令确保在需要 大 CPU 性能执行过程期间，不会启动 CiR 
过程。

要通过“控制 CiR 过程”来实现此目的，则必须在过程活动增多时段开始之前调用该指令，

而且在参数 MODE 的值设置为“2”（禁用 CiR 过程）时执行该指令。满足以上条件后，将禁用 
CiR 过程。

要在过程活动增多时段结束后再次启用 CiR 过程，则必须再次调用“控制 CiR 过程”指令，

并在参数 MODE 的值设置为“1”时执行该指令。也可通过将参数 MODE 的值设置为“3”来有条

件地禁用 CiR 过程。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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字逻辑运算 (S7-300, S7-400)

AND：“与”运算 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“与”运算，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值逐位进行“与”运算，并通过输

出 OUT 查询结果。

执行该指令时，输入 IN1 值的位 0 与输入 IN2 值的位 0 进行“与”运算。结果存储在输出 OUT 
的位 0 中。对指定值的所有其它位都执行相同的逻辑运算。

仅当逻辑运算中两个位的信号状态都为“1”时，结果位的信号状态才为“1”。如果该逻辑运算

的两个位中有一个位的信号状态为“0”，则对应的结果位将复位。

参数

下表列出了指令“与”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第一个值

IN2 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第二个值

OUT Output WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 01010101 01010101
IN2 Tag_Value2 00000000 00001111
OUT Tag_Result 00000000 00000101

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值进行“与”运算。逐位运算得出结果并发送到操作数“Tag_Result”中。使能

输出 ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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OR：“或”运算 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“或”运算，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值逐位进行“或”运算，并通过输

出 OUT 查询结果。

执行该指令时，输入 IN1 值的位 0 与输入 IN2 值的位 0 进行“或”运算。 结果存储在输出 OUT 
的位 0 中。 对指定变量的所有位都执行相同的逻辑运算。

只要该逻辑运算中的两个位中至少有一个位的信号状态为“1”，结果位的信号状态就为“1”。 
如果该逻辑运算的两个位的信号状态均为“0”，则对应的结果位将复位。

参数

下表列出了指令“或”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第一个值

IN2 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第二个值

OUT Output WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 01010101 01010101
IN2 Tag_Value2 00000000 00001111
OUT Tag_Result 01010101 01011111

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值进行“或”运算。逐位运算得出结果并发送到操作数“Tag_Result”中。使能

输出 ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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XOR：“异或”运算 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“异或”运算，将输入 IN1 的值与输入 IN2 的值逐位进行“异或”运算，并通

过输出 OUT 查询结果。

执行该指令时，输入 IN1 值的位 0 与输入 IN2 值的位 0 进行“异或”运算。 结果存储在输出 
OUT 的位 0 中。 对指定值的所有其它位都执行相同的逻辑运算。

当该逻辑运算中的两个位中有一个位的信号状态为“1”时，结果位的信号状态为“1”。 如果该

逻辑运算的两个位的信号状态均为“1”或“0”，则对应的结果位将复位。

参数

下表列出了指令“异或”运算的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN1 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第一个值

IN2 Input WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

逻辑运算的第二个值

OUT Output WORD, DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 01010101 01010101
IN2 Tag_Value2 00000000 00001111
OUT Tag_Result 01010101 01011010

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将操作数“Tag_Value1”的值与操作数

“Tag_Value2”的值进行“异或”运算。 逐位运算得出结果并发送到操作数“Tag_Result”中。 
使能输出 ENO 和输出“TagOut”的信号状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6504 编程和操作手册, 11/2022



取反： 求反码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“求反码”指令对输入 IN 的各个位的信号状态取反。 在处理该指令时，输入 IN 的
值与一个十六进制掩码（表示 16 位数的 W#16#FFFF 或表示 32 位数的 DW#16#FFFF FFFF）
进行“异或”运算。 这会将各个位的信号状态取反，并且结果存储在输出 OUT 中。

参数

下表列出了“求反码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input 整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output 整数 I、Q、M、D、
L、P

输入 IN 的值的反码

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value W#16#000F
OUT TagOut_Value W#16#FFF0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6505



如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令对输入“TagIn_Value”的各个位

的信号状态取反，并将结果写入输出“TagOut_Value”。 使能输出 ENO 和输出“TagOut”的信

号状态都将设置为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

DECO：解码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“解码”指令将由输入值指定的输出值中的某个位置位。

“解码”指令读取输入 IN 的值，并将输出值中位号与读取值对应的那个位置位。 输出值中

的其它位以零填充。 如果输入 IN 的值大于 31，则执行模 32 指令。

参数

下表列出了“解码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

输出值中待置位的位置。

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

输出值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 该指令从输入中“TagIn_Value”操作数

的值中读取位号“3”，并将第三个位设置为输出中“TagOut_Value”操作数的值。

如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

ENCO：编码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“编码”指令读取输入值中 低位的位号，并将其输出到输出 OUT 中。

“编码”指令选择输入 IN 值的 低有效位，并将该位号写入到输出 OUT 的变量中。如果输

入 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000，则在输出 OUT 中输出值“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“编码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

输出值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。该指令选择输入“TagIn_Value”的 低

有效位，并将位号“3”写入输出“TagOut_Value”的变量中。

如果成功执行了该指令，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

SEL：选择 (S7-300, S7-400)

说明

根据开关（输入 G）的情况，用户可通过“选择”指令选择输入 IN0 和 IN1 中的一个，并将

其内容复制到 OUT 输出。如果输入 G 的信号状态为“0”，则移动输入 IN0 的值。如果输入 G 
的信号状态为“1”，则将输入 IN1 的值移动到输出 OUT 中。

仅当使能输入 EN 的信号状态为“1”且所有参数中的变量为同一数据类型时，才执行该指令。

参数

下表列出了“选择”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

G Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

开关

IN0 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

G TagIn_G 0 1
IN0 TagIn_Value0 W#16#0000 W#16#4C
IN1 TagIn_Value1 W#16#FFFF W#16#5E
OUT TagOut_Value W#16#0000 W#16#5E

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。根据“TagIn_G”输入的信号状态，选择

“TagIn_Value0”或“TagIn_Value1”输入的值并将其移动到“TagOut_Value”输出。如果该指令执

行成功，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

移位和循环 (S7-300, S7-400)

SHR：右移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“右移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向右移位，并在输出 OUT 中查询结果。 
参数 N 用于指定应将特定值移位的位数。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

如果参数 N 的值大于位数，则输入 IN 的操作数值将向右移动该位数个位置。

无符号值移位时，用零填充操作数左侧区域中空出的位。 如果指定值有符号，则用符号位

的信号状态填充空出的位。

下图说明了如何将 INT 数据类型操作数中的内容向右移动 4 位：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“右移”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input BYTE, WORD, 
DWORD, INT, 
DINT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要移位的值

N Input BYTE, WORD, 
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

将对值进行移位的位数。

OUT Output BYTE, WORD, 
DWORD, INT, 
DINT

I、Q、M、D、L 指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 3
OUT TagOut_Value 0000 0111 1111 0101

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将“TagIn_Value”操作数的内容将向右

移动 3 位。 并将结果输出到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 
的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

SHL：左移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“左移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向左移位，并在输出 OUT 中查询结果。 
参数 N 用于指定应将特定值移位的位数。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

如果参数 N 的值大于位数，则输入 IN 的操作数值将向左移动该位数个位置。

用零填充操作数右侧部分因移位空出的位。 
下图说明了如何将 WORD 数据类型操作数的内容向左移动 6 位：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“左移”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input BYTE, WORD, 
DWORD, INT, 
DINT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要移位的值

N Input BYTE, WORD, 
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

将对值进行移位的位数。

OUT Output BYTE, WORD, 
DWORD, INT, 
DINT

I、Q、M、D、L 指令的结果

可以从指令框的“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 4
OUT TagOut_Value 1111 1010 1111 0000

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 将“TagIn_Value”操作数的内容将向左

移动 4 位。 并将结果输出到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 
的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ROR：循环右移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“循环右移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向右循环移位，并在输出 OUT 中
查询结果。 参数 N 用于指定应将特定值循环移位的位数。 用移出的位填充因循环移位而空

出的位。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

当参数 N 的值大于可用位数时，输入 IN 中的操作数值将循环移动指定位数个位。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向右循环移动 3 位：

参数

下表列出了指令“循环右移”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input BYTE, WORD, 
DWORD, DINT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要循环移位的值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6516 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 存储区 说明

N Input BYTE, WORD, 
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

将值循环移动的位数

OUT Output BYTE, WORD, 
DWORD, DINT

I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1010 1010 0000 1111 0000 
1111 0101 0101

N Tag_Number 5
OUT TagOut_Value 1010 1101 0101 0000 0111 

1000 0111 1010

如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 “TagIn_Value”操作数的内容将向右循

环移动 5 位。 并将结果输出到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 
ENO 的信号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

ROL：循环左移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“循环左移”指令将输入 IN 中操作数的内容按位向左循环移位，并在输出 OUT 中
查询结果。 参数 N 用于指定应将特定值循环移位的位数。 用移出的位填充因循环移位而空

出的位。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值复制到输出 OUT 的操作数中。

当参数 N 的值大于可用位数时，输入 IN 中的操作数值将循环移动指定位数个位。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向左循环移动 3 位：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“循环左移”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、T、
C、D、L

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input BYTE, WORD, 
DWORD, DINT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要循环移位的值。

N Input BYTE, WORD, 
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

将对值进行循环移位的位

数。

OUT Output BYTE, WORD, 
DWORD, DINT

I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN TagIn_Value 1111 0000 1010 1010 0000 
1111 0000 1111

N Tag_Number 5
OUT TagOut_Value 0001 0101 0100 0001 1110 

0001 1111 1110

如果“TagIn”的信号状态为“1”，则执行该指令。 “TagIn_Value”操作数的内容将向左循环移动 5 
位。 并将结果输出到输出“TagOut_Value”中。如果该指令执行成功，则使能输出 ENO 的信

号状态为“1”，同时置位输出“TagOut”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素的数据类型 (页 9481)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

其它指令 (S7-300, S7-400)

---|   |---：获取状态位 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“获取状态位”指令查询下列状态位的信号状态：

• BR：二进制结果

• OV：上溢

• OS：锁存溢出

• CC 0 和 CC 1：显示位

通过从该指令的下拉列表中，选择相应的符号，可确定要查询的位。下表列出了查询状态位

的选项：

符号 查询 说明

==0 CC 0 = 0 和 CC 1 = 0 该指令可查询算术函数的结

果是否等于“0”。
<>0 CC 0 = 0 和 CC 1 = 1

或

CC 0 = 0 和 CC 1 = 0

该指令可查询算术函数的结

果是否不等于“0”。

>=0 CC 0 = 0 该指令可查询算术函数的结

果是否大于或等于“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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符号 查询 说明

<=0 CC 1 = 0 该指令可查询算术函数的结

果是否小于或等于“0”。
>0 CC 0 = 0 和 CC 1 = 1 该指令可查询算术函数的结

果是否大于“0”。
<0 CC 0 = 1 和 CC 1 = 0 该指令可查询算术函数的结

果是否小于“0”。
OV CC 0 = 1 和 CC 1 = 1 该指令可查询算术函数的结

果是否无效。无效的浮点数

或被零除，都会造成无效的

结果。

OV OV = 1 该指令可查询某个指令中是

否出现大范围溢出。 
OS OS = 1 该指令可查询某个指令中是

否出现保存数值溢出。

BR BR = 1 该指令将查询 BR 状态位的信

号状态。

如果满足查询条件，则该指令返回信号状态“1”。如果不满足查询条件，则该指令返回信号

状态“0”。
可以使用指令“取反 RLO”来设定状态位“0”的查询。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果操作数“TagIn”的信号状态为“1”，则执行“乘”(MUL) 指令。如果指令“乘”执行过程中

发生错误，则置位 OV 状态位。在查询 OV 状态位后，在程序段 2 中执行指令“置位输出”(S)，
操作数“TagOV”将置位。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
设置状态位 (页 196)

CALL：调用块 (S7-300, S7-400)

说明

“调用块”指令调用不带参数的函数 (FC)。将进行有条件调用还是无条件调用，取决于调用

前的逻辑运算。

在函数 (FC) 的代码段，不能将类型为 BLOCK_FC 的任何参数指定为有条件调用的操作数。然

而，可以在函数块 (FB) 中将 BLOCK_FC 类型的参数指定为操作数。

仅当逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行有条件调用。如果未执行有条件调用，则调用指

令后 RLO 为“0”。如果执行了该指令，其工作方式如下：

• 该指令存储调用块的返回地址。

• 该指令存储两个数据块寄存器（数据块和背景数据块）。

• 该指令更新被调用函数的局部数据。

• 该指令将 MA 位（激活的 MCR 位）传送到块堆栈（B 堆栈）中。

参数

下表列出了“调用块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<块> Output BLOCK_FC - 被调用的函数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn_1”的信号状态为“1”，则调用函数 FC3。

参见

主控继电器 (页 215)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

SAVE：将 RLO 保存到 BR 位  (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 RLO 保存到 BR 位”指令，将逻辑运算的结果 (RLO) 保存到二进制结果 (BR) 中。 在
处理期间，该指令将当前逻辑运算结果的信号状态传送到状态位 BR。 该指令的运行与这些

条件无关，且不影响任何其它状态位。

说明

在执行指令“将 RLO 保存到 BR 位”后，可通过同一块或下级块中的指令再次修改 BR 位。

可以使用指令“将 RLO 保存到 BR 位”检查块的执行状态。 例如，如果在块尾编程中调用指令

“将 RLO 保存到 BR 位”，则 BR 位设置为块的当前逻辑运算结果的信号状态。 如果成功执

行该块，则调用块中 BR 位和 ENO 使能输出的信号状态均置位为“1”。 如果在处理块期间出错，

则将为 BR 分配信号状态“0”。 通过查询 BR 位，可编写一个故障排查程序。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果操作数“TagIn_1”和“TagIn_2”的信号状态为“1”，则 BR 的信号状态置位为“1”。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
在 FBD 中使用 EN/ENO 机制的示例 (页 172)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

MCR<：打开 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

“打开 MCR 区域”指令可以将逻辑运算结果 (RLO) 保存到 MCR 堆栈中，并启用 MCR 区域内

的 MCR 相关性（MCR = 主控继电器）。

MCR 堆栈 多可以包含 8 个条目，工作方式类似于 LIFO 缓冲区（后进先出）。 堆栈已满时，

该指令会生成一条错误消息 (MCRF)。

说明

有关使用 MCR 功能的信息，请参见“另请参见”中“使用 MCR 功能的重要注意事项”。

使用指令“启用 MCR 区域”(MCRA) 和“禁用 MCR 区域”(MCRD)，指定 MCR 区域的开始和结

束。 在定义的 MCR 区域内，可以为一个或多个程序部分，启用和禁用 MCR 相关性。 
如果在该指令执行之前，RLO =“1”，则启用 MCR 相关性。 如果在该指令执行之前，RLO =“0”，
则禁用 MCR 相关性。 可以通过“关闭 MCR 区域”指令编写 MCR 相关程序的结尾段。 这两

个指令之间的程序部分受 MCR 的影响。 只有下列 MCR 相关指令受此影响： 
• 赋值

• 置位输出 (S)
• 复位输出 (R)
• 复位置位触发器 (RS)
• 置位复位触发器 (SR)
• 移动值 (MOVE)
也可以通过在 MCR 相关程序部分中，编写“打开 MCR 区域”指令来嵌套启用和禁用 MCR 相
关性。 该指令的 大嵌套深度为 8 层。因此，上一级程序部分的 MCR 相关性能控制所有下

指令
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一级程序部分中的 MCR 相关性。 如果在上一级程序部分禁用了 MCR 相关性，该 MCR 相关

性就不能在任何下一级 MCR 相关程序部分启用。

如果调用 MCR 区域中的块，那么在被调用的块中将禁用 MCR 相关性。 退出块后，将置位 
MCR 相关性，从而与块调用之前相同。

“打开 MCR 区域”和“关闭 MCR 区域”指令必须成对编写。 如果未编写其中一条指令，将

触发 MCR 堆栈错误。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

在程序段 1 中编写 MCR 区域的开始。如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“1”，则在第一级 
MCR 区域将启用 MCR 相关性。 在这种情况下，操作数“TagIn_4”的信号状态将分配给操作数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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“TagOut_2”（程序段 6）。 如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，同

时操作数“TagOut_2”复位为“0”。 MCR 区域的 MCR 相关性在程序段 7 中被禁用。

在程序段 3 中，如果操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”，并且 MCR 区域的第一级已启用，则

在 MCR 区域的第二级也启用 MCR 相关性。 这种情况下，操作数“TagIn_3”的信号状态分配

给操作数“TagOut_1”。 如果操作数“TagIn_2”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，同时操

作数“TagOut_1”复位为“0”。 在程序段 5 中，将禁用 MCR 区域第二级的 MCR 相关性。MCR 区
域的结尾编写在程序段 8 中。

参见

主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
MCR>：关闭 MCR 区域 (页 6526)
MCRA：启用 MCR 区域 (页 6528)
MCRD：禁用 MCR 区域 (页 6530)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

MCR>：关闭 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

“关闭 MCR 区域”指令将完成 MCR 相关程序部分（MCR = 主控继电器）。在这种情况下，该

指令会从 MCR 堆栈的 后一个条目中删除逻辑运算结果 (RLO)。
MCR 堆栈 多可以包含 8 个条目，工作方式类似于 LIFO 缓冲区（后进先出）。如果堆栈已空，

则该指令会生成一条错误消息 (MCRF)。

说明

有关使用 MCR 功能的信息，请参见“另请参见”中“使用 MCR 功能的重要注意事项”。

使用“打开 MCR 区域”指令来编写 MCR 相关性。 “打开 MCR 区域”和“关闭 MCR 区域”

指令必须成对编写。 如果未编写其中一条指令，将触发 MCR 堆栈错误。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

在程序段 1 中编写 MCR 区域的开始。如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“1”，则在第一级 
MCR 区域将启用 MCR 相关性。 在这种情况下，操作数“TagIn_4”的信号状态将分配给操作数

“TagOut_2”（程序段 6）。 如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，同

时操作数“TagOut_2”复位为“0”。 MCR 区域的 MCR 相关性在程序段 7 中被禁用。

在程序段 3 中，如果操作数“TagIn_2”的信号状态为“1”，则在 MCR 区域的第二级也启用 MCR 
相关性。 这种情况下，操作数“TagIn_3”的信号状态分配给操作数“TagOut_1”。 如果操作数

“TagIn_2”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，并且不管操作数“TagIn_3”的信号状态如何，

操作数“TagOut_1”都复位为“0”。 在程序段 5 中，将禁用 MCR 区域第二级的 MCR 相关性。

MCR 区域的结尾编写在程序段 8 中。

指令
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参见

主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
MCR<：打开 MCR 区域 (页 6524)
MCRA：启用 MCR 区域 (页 6528)
MCRD：禁用 MCR 区域 (页 6530)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

MCRA：启用 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“启用 MCR 区域”指定 MCR 区域的开始位置（MCR = 主控继电器）。 在该

区域内，可以使用下列指令启用或禁用 MCR 相关性：

• MCR<：打开 MCR 区域

• MCR>：关闭 MCR 区域

使用“禁用 MCR 区域”(MCRD) 指令，可以指定 MCR 区域的结束。 用于定义 MCR 区域开始

和结束的指令必须成对使用。

说明

有关使用 MCR 功能的信息，请参见“另请参见”中“使用 MCR 功能的重要注意事项”。

如果调用 MCR 区域中的块，那么在被调用的块中将禁用 MCR 相关性。 退出块后，将置位 
MCR 相关性，从而与块调用之前相同。

指令的执行与状态位无关，也不会影响这些位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

在程序段 1 中编写 MCR 区域的开始。如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“1”，则启用 MCR 相
关性。 在这种情况下，操作数“TagIn_2”的信号状态将分配给操作数“TagOut”（程序段 3）。 
如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，并且不管操作数“TagIn_2”的信

号状态如何，操作数“TagOut”都复位为“0”。 在程序段 4 中，将禁用 MCR 区域的 MCR 相关性。

MCR 区域的结尾编写在程序段 8 中。

参见

主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
MCR<：打开 MCR 区域 (页 6524)
MCR>：关闭 MCR 区域 (页 6526)
MCRD：禁用 MCR 区域 (页 6530)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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MCRD：禁用 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“禁用 MCR 区域”指定 MCR 区域的开始位置（MCR = 主控继电器）。

使用指令“启用 MCR 区域”(MCRA)，指定 MCR 区域的开始。 用于定义 MCR 区域开始和结

束的指令必须成对使用。

说明

有关使用 MCR 功能的信息，请参见“另请参见”中“使用 MCR 功能的重要注意事项”。

在 MCR 区域内，可以使用下列指令编程 MCR 相关性：

• MCR<：打开 MCR 区域

• MCR>：关闭 MCR 区域

如果调用 MCR 区域中的块，那么在被调用的块中将禁用 MCR 相关性。退出块后，将置位 
MCR 相关性，从而与块调用之前相同。

指令的执行与状态位无关，也不会影响这些位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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在程序段 1 中编写 MCR 区域的开始。如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“1”，则启用 MCR 相
关性。 在这种情况下，操作数“TagIn_2”的信号状态将分配给操作数“TagOut”（程序段 3）。 
如果操作数“TagIn_1”返回信号状态“0”，则禁用 MCR 相关性，同时操作数“TagOut”复位为“0”。 
在程序段 4 中，将禁用 MCR 区域的 MCR 相关性。MCR 区域的结尾编写在程序段 8 中。

参见

主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
MCR<：打开 MCR 区域 (页 6524)
MCR>：关闭 MCR 区域 (页 6526)
MCRA：启用 MCR 区域 (页 6528)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)

SET：置位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

“置位位数组”指令，将指定区域中位的信号状态置位为“1”。在参数 S_BIT 中使用指针定义

范围起点。如果指针指向外部 I/O 的存储区，则不执行该指令。在参数 N 中指定要在指定区

域中置位的位数。如果参数 N 的值为“0”，则调用该指令不起作用。

只有 MCR 位为“1”时，才会执行该指令。如果 MCR 位的信号状态为“0”，则指定区域中的位

保持不变。

说明

参数 N
在 TIA Portal 中，还可以将参数 N 中数据块的元素进行互连。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“置位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向区域中第一个位的指

针，其中该区域内的位将

被置位

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

要置位的位数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数 TagIn 的信号状态为“1”，则该指令在区域中置位从 M0.0 到 M1.2 的 10 个位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
主控继电器 (页 215)
插入 FBD 元素 (页 9477)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

SETP：在 I/O 区域置位位数组 (S7-400)

说明

“在 I/O 区域置位位数组”指令将 I/O 区域中多个位的信号状态置位为“1”。同时还会将输出

过程映像中的相应位设置为与这些 I/O 位相同。

使用参数 N 和 SA 定义要置位的位数组。数组中的位必须属于要分配过程映像的 I/O 区域。

如果选择的部分位数组没有对应插入的 I/O 设备，则该指令将尝试置位整个位数组。在这种

情况下，将在参数 RET_VAL 中输出错误信息。

按字节置位 I/O 区域。如果通过参数 N 和 SA 定义的位数组不是始于或止于字节边界，则调

用该指令有以下作用：

• 属于要传送的第一个和 后一个字节，但不属于所定义位数组的位，将获取过程映像输

出表中相应位的值。

警告

意外行为

使用过程映像输出表中相关位的值置位这些位可能导致意外响应，例如启动电机或关闭

冷却系统。

• 将属于所定义位数组的位的信号状态置位为“1”。
必须在 MCR 区域调用指令“在 I/O 区域置位位数组”。

如果满足以下条件之一，则调用“在 I/O 区域置位位数组”指令将不起作用，ENO 使能输出

将设置为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 N  的值为“0”。
• MCR 位的信号状态为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6533



参数

下表列出了“在 I/O 区域置位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

N Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

要置位的位数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

SA Output POINTER P 指向待置位的第一个位的

指针

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

*在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果操作数“TagIn”返回的信号状态为“1”，则该指令置位 I/O 区域中输出从 Q10.0 到 Q10.7 的 
8 个位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

SETI：置位字节数组 (S7-300, S7-400)

说明

“置位字节数组”指令，将指定区域中各个位的信号状态置位为“1”。在参数 S_BYTE 中定义

数组起点。通过在该指令的参数 N 中指定要置位的位数来定义数组的大小。

说明

参数“N”的值必须是数字 8 的整数倍（例如，8、16、24 等）。

在参数 S_BYTE 中指定的指针必须引用外部 I/O 存储区 (P)。由于“P”存储区是按照字节、字或

双字访问的，参数 S_BYTE 中的指针必须引用与字节限值对应的操作数，即指针的位号必须为

“0”。

说明

过程映像输出表 (Q) 中相应位的信号状态将复位为“0”。

如果满足以下条件之一，则调用“置位字节数组”指令将不起作用，ENO 使能输出将设置为

“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 S_BYTE 中的指针没有引用外部 I/O 存储区 (P)。
• 参数 S_BYTE 中指针引用的操作数不是整字节。

• 参数 N 的值不是数字 8 的整数倍。

• MCR 位的信号状态为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“置位字节数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

S_BYTE Input POINTER P 或常数 指向数组第一个字节的指

针，其中该数组的位将被

置位

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待置位的数组大小

以 8 的整数倍（例如，8、
16、24 等）个位数来指定

该数组。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的返回信号状态为“1”，则该指令将置位从 P2.0 到 P3.7 的 2 个字节（16 位）

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
主控继电器 (页 215)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

RESET：复位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

“复位位数组”指令，将指定区域中位的信号状态置位为“0”。在参数 S_BIT 中使用指针定义

范围起点。如果指针指向外部 I/O 的存储区，则不执行该指令。在参数 N 中指定要在指定范

围中复位的位数。如果参数 N 的值为“0”，则调用该指令不起作用。

只有 MCR 位为“1”时，才会执行该指令。如果 MCR 位的信号状态为“0”，则指定区域中的位

保持不变。

参数

下表列出了“复位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向范围中第一个位的指

针，其中该范围的位将被

复位

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

要复位的位数目

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数 TagIn 的信号状态为“1”，则该指令将复位区域中从 M0.0 到 M1.2 的 10 个位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
主控继电器 (页 215)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

RESETP：在 I/O 区域复位位数组 (S7-400)

说明

“在 I/O 区域复位位数组”将 I/O 区域的各个位的信号状态复位为“0”。同时将输出过程映像

中相应位复位为与这些 I/O 位保持相同。

使用参数 N 和 SA 定义要复位的位数组。数组中的位必须属于要分配过程映像的 I/O 区域。

如果选择的部分位数组没有对应插入的 I/O 设备，则该指令将尝试置位整个位数组。在这种

情况下，将在参数 RET_VAL 中输出错误信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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按字节复位 I/O 区域。如果通过参数 N 和 SA 定义的位数组不是始于或止于字节边界，则调

用该指令有以下作用：

• 属于要传送的第一个和 后一个字节，但不属于所定义位数组的位，将获取过程映像输

出表中相应位的值。

警告

意外行为

使用过程映像输出表中相关位的值置位这些位可能导致意外响应，例如启动电机或关闭

冷却系统。

• 将属于所定义位数组的位的信号状态复位为“0”。
必须在 MCR 区域中调用“在 I/O 区域复位位数组”指令。

如果满足以下条件之一，则调用“在 I/O 区域复位位数组”指令将不起作用，ENO 使能输出

将设置为“0”：
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 N 的值为“0”。
• MCR 位的信号状态为“1”。

参数

下表列出了“在 I/O 区域复位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

N Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

待复位的位数。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

SA Output POINTER P 指向待复位的第一个位的

指针。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6539



参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

*在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”返回的信号状态为“1”，则该指令置位 I/O 区域中输出从 Q10.0 到 Q10.7 的 
8 个位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RESETI：复位字节数组 (S7-300, S7-400)

说明

“复位字节数组”指令，将指定区域中各个位的信号状态置位为“0”。在参数 S_BYTE 中使用

指针定义范围起点。通过在该指令的参数 N 中指定要复位的位数来定义范围大小。

说明

参数“N”的值必须是数字 8 的整数倍（例如，8、16、24 等）。

在参数 S_BYTE 中指定的指针必须引用外部 I/O 存储区 (P)。由于“P”存储区是按照字节、字或

双字访问的，参数 S_BYTE 中的指针必须引用与字节限值对应的操作数，即指针的位号必须为

“0”。

说明

过程映像输出表 (Q) 中相应位的信号状态将复位为“0”。

如果满足以下条件之一，则调用“复位字节数组”指令将不起作用，ENO 使能输出将设置为

“0”： 
• 使能输入 EN 的信号状态为“0”。
• 参数 S_BYTE 中的指针没有引用外部 I/O 存储区 (P)。
• 参数 S_BYTE 中指针引用的操作数不是整字节。

• 参数 N 的值不是数字 8 的整数倍。

• MCR 位的信号状态为“0”。

参数

下表列出了“复位字节数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BYTE Input POINTER P 或常数 指向范围中第一个字节的

指针，其中该范围的位将

被复位

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待复位其位的数组大小。

以 8 的整数倍（例如，8、
16、24 等）个位数来指定

该数组。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”的返回信号状态为“1”，则该指令将置位从 P2.0 到 P3.7 的 2 个字节（16 位）

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
主控继电器 (页 215)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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REPL_VAL：输入替换值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“输入替代值”指令，可从一个导致程序错误的程序级同步错误组织块，在累加器 1 
(ACCU 1) 中输入一个替代值。

说明

只能在同步错误组织块（OB 121、OB 122）中调用“输入替代值”指令。

无法再从模块读取任何值时，可使用“输入替代值”指令。每次访问该模块后都会启动 OB 
122。通过调用“输入替代值”指令，可将替代值加载到所中断程序段的累加器 1 中。之后，

程序将使用该替代值继续执行。选择替代值时所需的信息（如，发生错误的块或受影响的地

址），位于 OB 122 的本地变量中。

参数

下表列出了“输入替代值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

VAL Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

替代值

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*

(W#16#..
.)

说明

0000 无错误 
8080 未从同步的错误 OB 中调用该指令。
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错误代码

*

(W#16#..
.)

说明

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

DRUM：执行顺控程序 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，将相应步的 OUT_VAL 参数的已设定值分配给已设定的输

出位（OUT1 到 OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。 因此，当指令仍处于某特定步时，该步

必须满足参数 S_MASK 中设定的使能掩码条件。 如果该步的事件为真且为当前步设定的时

间已用完，或者参数 JOG 的值从“0”变为“1”，则该指令进入下一步。 如果参数 RESET 的信号

状态变为“1”，将复位该指令。 当前步因此等同于预设步 (DSP)。
每步所耗用的时间由预设时基 (DTBP) 与每步预设计数值 (S_PRESET) 的乘积确定。 启动新步

时，会将此计算值加载到参数 DCC 中，该参数包含当前步的剩余时间。 例如，参数 DTBP 的
值为 2，且第一个步的预设值为“100”(100 ms)，则参数 DCC 的值为“200”(200 ms)。
可使用定时器值和/或事件对步进行编程。 具有一个事件位且定时器值为“0”的步，在该事件

位的信号状态为“1”时立即进入下一步。 仅用定时器值编程的步将立即开始计时。 具有事件

位且定时器值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。 信号状态为“1”时，初

始化事件位。

当顺控程序位于 后一个编程步 (LST_STEP) 且该步的时间用完时，会将参数 Q 的信号状态

置位为“1”；否则复位为“0”。置位参数 Q 时，该指令将停留在该步，直至该参数复位。
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在可组态掩码 (S_MASK) 中，可以选择输出字 (OUT_WORD) 中的各个位并通过输出值 
(OUT_VAL) 置位或复位输出位（OUT1 到 OUT16）。如果可组态掩码的某个位的信号状态为

“1”，则将置位值 OUT_VAL 或复位相应位。 如果可组态掩码的某个位的信号状态为“0”，相

应位则保持不变。 在信号状态为“1”时，将初始化所有 16 个步中可组态掩码的所有位。

参数 OUT1 的输出位对应输出字 (OUT_WORD) 的 低有效位。参数 OUT16 的输出位对应输

出字 (OUT_WORD) 的 高有效位。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果用户创建

一个单独的数据块，那么该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。 有关本主题的更多信

息，请参见“另请参见”。

参数

下表列出了“执行顺控程序”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示复位状

态。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 当信号状态从“0”变为“1”
时，该指令将进入下一步。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”允许顺控程序

按照事件和时间条件提前

执行。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

后一个编程步的编号

EVENT(i),
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位 (i)；
初始信号状态为“1”。

OUT(j),
1 ≤ j ≤ 16

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序写入输出值的目

标字地址。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 参数 JOG 的历史位

EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设步

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的当前步

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的当前数值

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设时基

PrevTime Static TIME I、Q、M、D、L 
或常数

上一次的系统时间

S_PRESET Static ARRAY[1..16] of 
WORD

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16] 的预置计

数值，其中 1 个时钟脉冲 
= 1 ms。

OUT_VAL Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的输出值。

S_MASK Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的可组态掩码。 初始信号

状态为“1”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_CODE* 说明

W#16#000
0

无错误

W#16#000B 参数 LST_STEP 的值小于 1 或大于 16。

指令
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ERR_CODE* 说明

W#16#000
C

参数 DSC 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

W#16#000
D

参数 DSP 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，请参见“另请参

见”。

结果

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT_VAL 的值，设

置输出位（OUT1 到 OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_Drum_EN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE

指令
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参数 操作数 地址 值

EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE
OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE
S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
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参数 地址 值

S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 TRUE
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 FALSE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 FALSE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 FALSE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

DRUM_X：执行顺控程序 (S7-300, S7-400)

说明

“执行顺控程序”指令用于执行 多包含 16 个步的顺控程序。 在参数 DSP 中指定第一步的

编号。 在参数 LST_STEP 中指定 后一步的编号。

执行每一步期间，将写入所有 16 个输出位（OUT0 到 OUT15）和输出参数 OUT_WORD（包

含了所有输出位）。 并将指定 OUT_VAL 数组的相应位或前导步的输出位分配给输出位。 分
配的值取决于参数 S_MASK 掩码位的值。

说明

掩码位的默认值是 0。可在背景数据块中更改一个或多个掩码位的当前设置。

参数 JOG 出现上升沿时，“执行顺控程序”指令将进入下一步。 如果该指令已处于 后一步，

则在参数 JOG 出现上升沿时，置位变量 Q 和 EOD。 在这种情况下，将参数 DCC 的值设置为

“0”。 该指令保持在 后一步，直到参数 RESET 的值设置为“1”。
也可以通过分配参数，使得该指令根据时间切换到下一步。 为此，参数 DRUM_EN 的值必

须设置为“1”。 在当前步的事件位 (EVENTi) 置位且为当前步指定的时间用完后，切换到下一

步。 步时间是 (DTBP) 时基与适用于当前步 (S_PRESET) 的时间因子的乘积。

说明

只有相应事件位 (EVENTi) 置位时，当前步剩余的执行时间 (DCC) 才会减少。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 

指令
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blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。 有关本主题的更多信息，请参

见“另请参见”。

如果调用指令后参数 RESET 的值设置为“1”，则顺控程序将转到通过参数 DSP 指定的编号所

对应的步。

可使用定时器值和/或事件对步进行编程。 具有一个事件位且定时器值为“0”的步，在该事件

位的信号状态为“1”时立即进入下一步。 仅用定时器值编程的步将立即开始计时。 具有事件

位且定时器值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。 
还可通过给参数 JOG 赋值，随时移动到下一步。

第一次调用该指令时，必须将参数 RESET 的值设置为“1”。
如果顺控程序处于 后一步且为该步指定的执行时间已用完，将置位参数 Q 和 EOD。 该指

令保持在 后一步，直到参数 RESET 的值变为“1”。 
该指令仅在 STARTUP 和 RUN 模式下执行。

操作系统会在冷启动期间复位“执行顺控程序”指令。 暖启动期间，不会复位该指令。 如
果要在暖启动后初始化“执行顺控程序”指令，必须在参数 RESET 的值为“1”时调用 OB 100。

参数

下表列出了“执行顺控程序”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”将复位顺控程

序。 第一次调用该指令

时，必须将参数 RESET 的
值设置为“1”。
RESET 参数中也可以指定

常数。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 如果顺控程序未到 后一

步，则上升沿（与上一次

调用相比）会将其切换到

下一步。 是否会启用下一

步取决于为参数 
DRUM_EN 分配的值。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 指定是否能根据时间切换

到下一步的控制参数。 如
果值为“1”，则可以根据时

间切换到下一步。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

后一步的编号 
允许为 1 到 16 之间的值。

EVENTi,
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位号 i（属于步 i）

OUTj,
0 ≤ j ≤ 15

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 j

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 指示为上一步指定的执行

时间是否已用完的状态参

数。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

包含在同一个变量中的输

出位

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 与用户无关（前导调用的

输入参数 JOG）
EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 与输出参数 Q 相同

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一步的编号

允许为 1 到 16 之间的值。

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

当前步的编号

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

当前步仍有剩余的执行时

间，单位为毫秒 (ms)，
（仅在 DRUM_EN = 1 且相

应事件位 = 1 时才进行相

关）

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

对所有步有效的时基，单

位为毫秒 (ms)
PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 

或常数

（与用户无关： 上一次调

用的系统时间）

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_PRESET Static ARRAY of WORD I、Q、M、D、L 
或常数

包含各步时间因子的一维

数组。

建议选择的下标： [1 到 
16]。
在这种情况下，S_PRESET 
[x] 包含步 x 的时间因子。

OUT_VAL Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 包含将在每步中输出的数

值（如果未使用 S_MASK 
进行掩码）的二维数组。

建议选择的下标： [1 到 
16、0 到 15]。 在这种情

况下，OUT_VAL [x, y] 包
含步 x 中分配给输出位 
OUTy 的值。

S_MASK Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 包含每个步的掩码位的二

维数组。

建议选择的下标： [1 到 
16、0 到 15]。 在这种情

况下，S_MASK [x, y] 中包

含有将在步 x 中输出的第

“y”个值的掩码位。

掩码位的含义：

• 0: 将上一步的相应值分

配给相关输出位。

• 1: 将 OUT_VAL 的相应

值分配给相关输出位。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8081 参数 LST_STEP 的值无效。

8082 参数 DSC 的值无效。

8083 参数 DSP 的值无效。

8084 乘积 DCC = DTBP * S_PRESET[DSC]，大于值 2**31-1（约为 24.86 天）。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。 有关更改显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT_VAL 的值，设

置输出位（OUT0 到 OUT15）和输出字 (OUT_WORD)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表使用具体的值说明了该指令的工作原理：

指令
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处理前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_Drum_EN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_X_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE

指令
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE

指令
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参数 地址 值

S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT0 MyTag_Output_0 M4.0 TRUE
OUT1 MyTag_Output_1 M4.1 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.2 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.3 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.4 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.5 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.6 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.7 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M5.0 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.1 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.2 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.3 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.4 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.5 TRUE

指令
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参数 操作数 地址 值

OUT14 MyTag_Output_14 M5.6 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT0 MyTag_Output_0 M4.0 TRUE
OUT1 MyTag_Output_1 M4.1 FALSE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.2 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.3 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.4 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.5 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.6 FALSE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.7 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M5.0 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.1 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.2 FALSE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.3 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.4 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.5 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.6 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_X_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE

指令
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参数 地址 值

DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

DCAT：离散控制定时器报警 (S7-300, S7-400)

说明

“离散控制定时器报警”指令用于从参数 CMD 发出打开或关闭命令的时刻开始计时。计时过

程一直持续到超出了预设时间 (PT) 或收到此信息为止：即在规定时间内已打开或关闭（O_FB 
或 C_FB）设备。如果在收到有关设备打开或关闭的信息之前就超出了预设时间，将激活相

应的报警。如果命令输入的信号状态在超出预设时间前发生变化，则重新计时。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了

一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

“离散控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应如下：

• 参数 CMD 的信号状态从“0”变为“1”时，对参数 Q、CMD_HIS、ET、OA 和 CA 的信号状态

有如下影响：

– 参数 Q 和 CMD_HIS 置位为“1”。
– 参数 ET、OA 和 CA 复位为“0”。

• 参数 CMD 的信号状态从“1”变为“0”时，参数 Q、ET、OA、CA 和 CMD_HIS 复位为“0”。

指令
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• 如果参数 CMD 和 CMD_HIS 的信号状态均为“1”，且参数 O_FB 置位为“0”，则将上次执行

该指令以来的时间差 (ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则

将参数 OA 的信号状态置位为“1”。如果参数 ET 的值不大于参数 PT 的值，则将参数 OA 的
信号状态复位为“0”。将参数 CMD_HIS 的值重置为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态置位为“1”且参数 C_FB 的值为“0”，则将参

数 OA 的信号状态设置为“0”。将参数 ET 的值设置为参数 PT 的值。如果参数 O_FB 的信

号状态变为“0”，则将在下次执行指令时设置报警。将参数 CMD_HIS 的值设置为参数 CMD 
的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 C_FB 的信号状态为“0”，则将上次执行该指令以来的时间差 
(ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则将参数 CA 的信号状态

复位为“1”。如果不大于参数 PT 的值，则参数 CA 的信号状态为“0”。将参数 CMD_HIS 的
值设置为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态为“0”且参数 C_FB 设置为“1”，则将参数 CA 
设置为“0”。将参数 ET 的值设置为参数 PT 的值。如果参数 C_FB 的信号状态变为“0”，则

在下次执行指令时设置报警。将参数 CMD_HIS 的值设置为参数 CMD 的值。

• 如果参数 O_FB 和 C_FB 的信号状态均为“1”，则将两个报警输出的信号状态都置位为“1”。
“离散控制定时器报警”指令不提供错误信息。

参数

下表列出了“离散控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示“关闭”

命令。

信号状态“1”表示“打开”

命令。

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 显示参数 CMD 的状态

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ET Static DINT I、Q、M、D、L 当前已用时间，其中 1 次
计数 = 1 ms。

PT Static DINT I、Q、M、D、L 预设的定时器值，其中 1 
次计数 = 1 ms。

PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

CMD_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L  CMD 历史位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，参数 CMD 从“0”变为“1”。执行该指令后，参数 Q 将置位为“1”，而两个报警

输出 OA 和 CA 的信号状态为“0”。背景数据块的参数 CMD_HIS 的信号状态将置位为“1”，同

时将参数 ET 复位为“0”。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

CMD Tag_Input_CMD TRUE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE

指令
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参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#12
PT DBD8 L#222
CMD_HIS DBX16.0 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q TRUE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
CMD_HIS DBX16.0 TRUE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令
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MCAT：电机控制定时器报警 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“电机控制定时器报警”指令，从激活某个命令输入（打开或关闭）时开始计时。 
计时过程一直持续到超出了预设时间，或相关反馈输入提示设备已在规定时间内执行了要求

的操作为止。 如果在收到反馈前就超出了预设时间，则触发相应的报警。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。 如果创建了

一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。 有关本主题的更多信息，请参

见“另请参见”。

“电机控制定时器报警”指令不提供错误信息。

执行“电机控制定时器报警”指令

下表列出了“电机控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应：

输入参数 输出参数

ET O_H
IS

C_H
IS

O_C
MD

C_C
MD

S_C
MD

O_F
B

C_F
B

OO CO OA CA ET O_H
IS

C_H
IS

Q 状态

X 1 1 X X X X X 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X X 1 1 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X 1 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X X X 1 1 X X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X 0 X 1 0 0 X X 1 0 0 0 0 1 0 1 开始打开

<PT 1 0 X 0 0 0 X 1 0 0 0 INC 1 0 1 打开

X 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 0 PT 1 0 1 已打开

>=P
T

1 0 X 0 0 0 X 0 0 1 0 PT 1 0 0 打开的报警

X X 0 0 1 0 X X 0 1 0 0 0 0 1 1 开始关闭

<PT 0 1 0 X 0 X 0 0 1 0 0 INC 0 1 1 关闭

X 0 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 PT 0 1 1 已关闭

>=P
T

0 1 0 X 0 X 0 0 0 0 1 PT 0 1 0 关闭的报警

指令
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输入参数 输出参数

X 0 0 0 0 0 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 已停止

符号说明：

INC 将上次处理 FB 以来的时间差 (ms) 加到 ET 中
PT 将 PT 的值设置为与 ET 的相同

X 无法使用

<PT ET < PT
>=PT ET >= PT
如果输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态均为“1”，则立即将这两个输入参数的信号状态置位为“0”。此时，将

使用上述表格 (X) 中的 后一行。 由于无需再确定输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态是否都为 1，因此将

通过以下方式设置输出参数： 
OO = FALSE
CO = FALSE
OA = FALSE
CA = FALSE
ET = PT
Q = TRUE

参数

下表列出了“电机控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

O_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “打开”命令输入

C_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “关闭”命令输入

S_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “停止”命令输入

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

OO Output BOOL I、Q、M、D、L “打开”输出

CO Output BOOL I、Q、M、D、L “关闭”输出

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示错误状

态。

ET Static DINT I、Q、M、D、L 当前已用时间，其中 1 个
时钟脉冲 = 1 ms

PT Static DINT I、Q、M、D、L 预设的时间值，其中 1 个
时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

O_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L “打开”历史位

C_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L “关闭”历史位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表使用具体的值说明了该指令的工作原理： 
处理前

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6567



在本示例中，输入和输出参数使用以下各值：

参数 操作数 值

O_CMD Tag_Input_O_CMD TRUE
C_CMD Tag_Input_C_CMD FALSE
S_CMD Tag_Input_S_CMD FALSE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
OO Tag_OutputOpen FALSE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#2
PT DBD8 L#22
O_HIS DBX16.0 TRUE
C_HIS DBX16.1 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen TRUE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q TRUE

指令
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以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
O_HIS DBX16.0 TRUE
CMD_HIS DBX16.1 FALSE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

IMC：比较输入位与掩码位 (S7-300, S7-400)

说明

“比较输入位与掩码位”指令可以将 多 16 个已编程输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号

状态与相应掩码位进行比较。可编程多达 16 个带掩码的步。将参数 IN_BIT0 的值与掩码 
CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代表步号。在参数 CMP_STEP 中指定进行比较的掩码步

号。所有编程值均以相同方式进行比较。未编程输入位或未编程掩码位的默认信号状态为 
FALSE。
如果在比较期间找到匹配值，参数 OUT 的信号状态置为“1”。否则将参数 OUT 置为“0”。
如果参数 CMP_STEP 的值大于 15，则不执行该指令。并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了

一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

指令
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参数

下表列出了“比较输入位与掩码位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 10 与掩码位 

10。
IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 11 与掩码位 

11。
IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 12 与掩码位 

12。
IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 13 与掩码位 

13。
IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 14 与掩码位 

14。
IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 15 与掩码位 

15。
CMP_STEP Input BYTE I、Q、M、D、

L、P 或常数

用于比较的掩码步号。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

CMP_VAL Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码

的位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

000A 参数 CMP_STEP 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令
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SMC：比较扫描矩阵 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“比较扫描矩阵”指令将 多 16 个已编程输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号

状态与各步比较掩码的相应位进行比较。处理从步 1 开始并继续，直到 后一个编程步 
(LAST) 或直到找到匹配值。将参数 IN_BIT0 的输入位将与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，

其中“x”代表步号。所有编程值均以相同方式进行比较。如果找到匹配值，则将参数 OUT 的
信号状态置为“1”，并将匹配掩码的步号写入参数 OUT_STEP。未编程输入位或未编程掩码位

的默认信号状态为 FALSE。如果多个步具有匹配掩码，则参数 OUT_STEP 仅指示找到的第一

个步。如果没有找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态置为“0”。在这种情况下，参数 
OUT_STEP 的值比参数 LAST 的值大“1”。
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了

一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

参数

下表列出了“比较扫描矩阵”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 9 与掩码位 9。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 10 与掩码位 
10。

IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 11 与掩码位 
11。

IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 12 与掩码位 
12。

IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 13 与掩码位 
13。

IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 14 与掩码位 
14。

IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 15 与掩码位 
15。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

OUT_STEP Output BYTE I、Q、M、D、
L、P

包含具有匹配掩码的步

号，如果未找到相匹配的

掩码，则是比参数 LAST 
的值大“1”的步号。

LAST Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

指定为获得匹配掩码而将

扫描的 后一步的步号。

CMP_VAL Static ARRAY of WORD I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码

的位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000E 参数 LAST 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

LEAD_LAG：提前和滞后算法  (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“提前和滞后算法”指令通过模拟量变量处理信号。GAIN 参数的增益值必须大于

零。使用以下等式计算“提前和滞后算法”指令的结果：

仅当在固定的程序周期中运行指令“提前和滞后算法”时，才生成正确的结果。参数 
LD_TIME、LG_TIME 和 SAMPLE_T 中必须指定相同的运算单元。计算 LG_TIME > 4 + 
SAMPLE_T 时，该指令与以下函数类似：

OUT = GAIN * ((1 + LD_TIME * s) / (1 + LG_TIME * s)) * IN
当参数 GAIN 的值小于或等于零时，将不进行计算，并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

“提前和滞后算法”指令可与回路一起用作动态前馈控制中的补偿器。该指令由两项操作组成。

“提前”操作将输出 OUT 的相位进行移位，使得输出提前于输入。相反，“滞后”操作对输

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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出进行移位，使得输出滞后于输入。由于“滞后”操作相当于积分，因此可用作噪声抑制器

或低通滤波器。“提前”操作相当于微分，因此可用作高通滤波器。同时使用两个指令（“提

前”和“滞后”），将导致在较低频率时输出的相位滞后于输入，而在较高频率时输出的相

位提前于输入。这意味着“提前和滞后算法”指令可用作带通滤波器。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单个背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了

一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

参数

下表列出了“提前和滞后算法”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待处理的当前采样时间

（周期）输入值。

SAMPLE_T Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

采样时间

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

LD_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

提前时间的单位与采样时

间的相同。

LG_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

滞后时间的时间单位与与

采样时间的相同

GAIN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

%/% 的增益（稳态下输出

变化与输入变化的比率）。

PREV_IN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输入

PREV_OUT Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输出

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0009 参数 GAIN 的值小于或等于 0。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明： 
处理前

在本例中，输入参数使用以下值：

参数 操作数 值

IN Tag_Input 2.0
SAMPLE_T Tag_InputSampleTime 10

指令
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以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAG_DB”中：

参数 地址 值

LD_TIME DBD12 2.0
LG_TIME DBD16 2.0
GAIN DBD20 1.0
PREV_IN DBD24 6.0
PREV_OUT DBD28 6.0

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output_Result 2.0

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAD_DB”中：

参数 操作数 值

PREV_IN DBD24 2.0
PREV_OUT DBD28 2.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6577



TONR_X：时间累加器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“时间累加器”指令在使用输入 PV 设置的时间段内累加时间值。启动输入 TMR_EN 
的信号状态从“0”变为“1”时，将执行该指令。同时，定时器的运行时间由输入 PV 设置。执行

该指令时，它将输入 DELTA_T 的时间值添加到 InOut ET 的时间值。

必须满足以下要求：

• 启动输入 TMR_EN 的信号状态为“1”。
• InOut ET 的时间值小于参数 PV 的时间值。

• 输入 RESET 的信号状态为“0”。
启动输入 TMR_EN 的信号状态从“1”变为“0”时，将中断该指令。在信号状态变回“1”后，该指

令立即恢复执行。

当 InOut ET 的时间值达到输入 PV 的时间值时，该指令结束。输出 Q 的信号状态将为“1”。
只要输出 Q 的信号状态为“1”，InOut ET 的时间值就保持不变。时间值和输出 Q 将不会复位为

“0”，直至输入 RESET 的信号状态设置为“1”。
由于“时间累加器”指令使用组织块 (OB) 上一次循环的循环时间 (DELTA_T)，因此只能在

循环组织块中调用该指令。

说明

必须将该组织块的循环时间从启动信息移动到参数 DELTA_T 的全局变量。

参数

下表列出了“时间累加器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输出

TMR_EN 
(Timer 
Enable)

Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

启动输入

启动指令，并且预设持续

时间时间在输入 PV 上到期

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

复位输入

PV (Preset 
Value)

Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

时间记录的 长持续时间

DELTA_T Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

上一周期中组织块的循环

时间

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 达到预设的时间值后要置

位的输出

ET (Elapsed 
Time)

InOut DINT I、Q、M、D、L 累计的时间值

（当前已用时间值 + 输入 
DELTA_T 的时间值）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图为“时间累加器”指令的脉冲时序图：

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

如果操作数“TagIn”和“Tag_Start”的信号状态为“1”，则启动该指令。输入 TMR_EN 的信号状

态每次从“0”变为“1”时，输入 DELTA_T 的循环时间“2”都会添加到 InOut ET 的当前时间值，直

至达到输入 PV 的 大时间值“10”。如果该指令成功执行，则使能输出 ENO 的信号状态为“1”，
同时置位输出“TagOut”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

WSR：将数据保存到移位寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“将数据保存到移位寄存器”指令将位从指定源写入到移位寄存器。 同时寄存器

中的每个元素都将移到下一个地址。 移位后，移位寄存器 后一个地址中的数据将丢失。

当参数 RESET 的值为“0”时执行该指令，从源 (S_DATA) 读取新数据并将其移到移位寄存器的

起始地址 (START)。 参数 LENGTH 指定要移位的元素数。 在参数 E_TYPE 中指定元素的数据

类型。 如果在参数 E_TYPE 中指定的数据类型无效，则不执行该指令。

如果指令执行期间参数 RESET 设置为“1”，将删除寄存器中的内容。 用零填充移位寄存器或

删除移位寄存器内容时，将参数 Q 的信号状态置为“1”。

指令
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参数

下表列出了“将数据保存到移位寄存器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

S_DATA Input POINTER I、Q、M、D 指向要移到起始地址 
(START) 的源数据元素。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

START Input POINTER I、Q、M、D 指向寄存器的起始地址。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

LEN Input WORD I、Q、M、D、
L、P

要移位的元素数。

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、
L、P

指定要移位的元素的数据

类型。 允许下列数据类

型：

• W#16#04 = WORD
• B#16#05 = INT
• B#16#06 = DWORD
• B#16#07 = DINT
• B#16#08 = REAL

Q Output BOOL Q、M、D、L 如果参数  RESET 激活 (1) 
或者所有要移位元素的值

均为“0”，则此参数置为

“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

在以下示例中，从参数 START 中指定的地址开始，移动 WORD 数据类型的四个元素。 当寄

存器的第一个元素移动到下一地址后，将使用参数 S_DATA 中指针引用的数据填充第一个地

址。在此过程中，寄存器 后一个元素的值将丢失。

下表使用具体的值说明了该指令的工作原理：

处理前

在本示例中，输入和输出参数使用以下各值：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
S_DATA Tag_Input_DataSource P#DB2.DBX6.0

DW0 = W#16#1111
DW2 = W#16#2222
DW4 = W#16#3333
DW6 = W#16#4444

START Tag_Input_StartAddress P#DB1.DBX0.0
DW6 = W#16#1234

LEN Tag_Input_Length W#16#04
E_TYPE Tag_Input_ElementType B#16#04
Q Tag_Output_Q 1

执行后

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
S_DATA Tag_Input_DataSource P#DB2.DBX6.0

DW0 = W#16#1234
DW2 = W#16#1111
DW4 = W#16#2222
DW6 = W#16#3333

START Tag_Input_StartAddress P#DB1.DBX0.0
DW6 = W#16#1234

LEN Tag_Input_Length W#16#04
E_TYPE Tag_Input_ElementType B#16#04
Q Tag_Output_Q 1

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

SHRB：将位移动到移位寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“将位移动到移位寄存器”指令将位从指定源 (DATA) 写入到移位寄存器。当参数 
RESET 的值为“0”时执行该指令，从源读取新数据并将其移到移位寄存器的起始地址 (S_BIT)。
其后所有位都移动一位。移位后， 后一个地址 (S_BIT + N) 中包含的位将丢失。如果指令

处理期间参数 RESET 设置为“1”，则移位寄存器中的地址将复位为“0”，并且不会发生移位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“将位移动到移位寄存器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

DATA Input BOOL I、Q、M、D、L 源位

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向移位寄存器的起始位

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input WORD I、Q、M、D、
L、P

要移位的位数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

在以下示例中，将参数 N 的值设置为“14”（十六进制表示为“E”）。因此，将移动从参数 S_BIT 
中指定的地址开始的 14 个位。移位后，将用参数 DATA 中的源数据填充第一个地址。 后

一位值将丢失。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
DATA Tag_Input_Data 0
S_BIT Tag_Input_BitSource P#DB1.DBX1.4
N Tag_Input_Number B#16#0E

处理该指令前，寄存器中 14 个位存储的信号状态如下：

执行后

处理该指令后，寄存器中 14 个位存储的信号状态如下：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)

指令
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编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

SEG：创建 7 段显示的位模式 (S7-300, S7-400)

说明

“创建 7 段显示的位模式”指令用于将所指定源字 (IN) 的四个十六进制数都转换为 7 段显示

的等价位模式。指令的结果在参数 OUT 中以双字形式输出。

十六进制数字和 7 段（a、b、c、d、e、f、g）分配存在以下关系：

输入数字

（二进制）

段分配

‑ g f e d c b a
显示

（十六进制）

7 段显示

0000 00111111 0
0001 00000110 1
0010 01011011 2
0011 01001111 3
0100 01100110 4
0101 01101101 5
0110 01111101 6
0111 00000111 7
1000 01111111 8
1001 01100111 9
1010 01110111 A
1011 01111100 B
1100 00111001 C
1101 01011110 D
1110 01111001 E
1111 01110001 F

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“创建 7 段显示的位模式”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

以四个十六进制数字表示

的源字

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

7 段显示的位模式

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值

十六进制 二进制

IN Tag_Input W#16#1234 0001 0010 0011 0100
OUT Tag_Output DW#16065B4F66 00000110 01011011 

01001111 01100110
显示：1234

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
插入 FBD 元素 (页 9477)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

BCDCPL：求十进制补码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“求十进制补码”指令，计算参数 IN 中所指定 7 位 BCD 数的十进制补码。该指令

使用以下数学公式进行计算：

10000000（BCD 编码）

– 7 位 BCD 值
----------------------------------------
十进制补码（BCD 编码）

参数

下表列出了“求十进制补码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

7 位 BCD 数

ERR_CODE Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#01234567
ERR_CODE Tag_Output DW#16#08765433
*在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)

BITSUM：统计置位位数量 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“统计置位位数量”指令统计信号状态被置位为“1”的操作数的位数。在参数 IN 中
指定要统计其位数的操作数。指令的结果在参数 RET_VAL 中输出。

参数

下表列出了“统计置位位数量”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使能输入

ENO Output BOOL I、Q、M、D、L 使能输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

要统计其置位位数量的操

作数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

置位位的数量

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#12345678
RET_VAL Tag_Output W#16#000D（13 位）

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
EN/ENO 机制的基本知识 (页 164)
有关 FBD 的基本信息 (页 9465)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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4.2.2.3 STL (S7-300, S7-400)

IEC 定时器 (S7-300, S7-400)

TP：生成脉冲 (S7-300, S7-400)

说明

使用“生成脉冲”指令，可以将某个操作设置为预设的一段时间。当参数 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，(PT) 参数中设定的时间即

开始计时。无论 IN 参数信号的后续状态如何，Q 参数都将置位一段时间，即 PT。如果持续

时间 PT 仍在计时，即使检测到新的上升沿，参数 Q 的信号状态也不会受到影响。

可以在 ET 输出上查询当前时间值。时间值从 T#0s 开始，达到 PT 时间值时结束。如果 PT 时
间用完且输入 IN 的信号状态为“0”，则复位 ET 输出。

在程序代码中使用“调用块” (CALL) 指令以调用“生成脉冲”指令。

对于“生成脉冲”(Generate pulse) 指令的每次调用，都必须将其分配给用于存储指令数据的 
IEC 定时器。可以如下声明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TP 的数据块（例如，“TP_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TP 类型的局部变量（例如，#MyTP_TIMER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 定时器将

存储在自身数据块中（单个背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创

建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“生成脉冲”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则需在启动 OB 中将 PT 参数设置为“0”的情况下调用这些待初始化的实例。如果“生

成脉冲”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

参数

下表列出了“生成脉冲”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常数

脉冲的持续时间。

PT 参数所指定的值必须为

正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 脉冲输出

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图显示了启动“生成脉冲”指令后，该指令的操作：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL TP, "TP_DB" // 调用指令。将“TP_DB”数据块分配给该指令。

IN := "Tag_Start" // 在操作数的信号上升沿执行该指令。

PT := 
"Tag_PresetTIME"

// 脉冲的持续时间

Q := "Tag_Output" // 在“Tag_PresetTIME”操作数指定的持续时间内设置该操作数。

ET := 
"Tag_Elapsed"

// 当前定时器的值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)

TON：生成接通延时 (S7-300, S7-400)

说明

使用“接通延时”指令，可以将上升沿延时 PT 中设置的一段时间。当参数 IN 的逻辑运算结

果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 即开始

计时。时间 PT 过后，Q 参数的信号状态为“1”。只要启动输入 IN 仍为“1”，参数 Q 中的操作

数就保持置位状态。启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位参数 Q。在启动输入检测

到新的信号上升沿时，该定时器功能将再次启动。

可以在 ET 输出上查询当前时间值。时间值从 T#0s 开始，达到 PT 时间值时结束。如果 PT 时
间用完且输入 IN 的信号状态为“0”，则复位 ET 输出。

在程序代码中，可以通过“调用块”(CALL) 指令调用“接通延时”指令。

对于“生成接通延时”(Generate on-delay) 指令的每次调用，必须将其分配给用于存储指令

数据的 IEC 定时器。可以如下声明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TON 的数据块（例如，“TON_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TON 类型的局部变量（例如，#MyTON_TIMER）

指令
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在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 定时器将

存储在自身数据块中（单个背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创

建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“接通延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则需在启动 OB 中将 PT 参数设置为“0”的情况下调用这些待初始化的实例。如果“接

通延时”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

参数

下表列出了“接通延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常数

接通延时的持续时间

PT 参数所指定的值必须为

正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态延时 PT。
ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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脉冲时序图

下图显示了启动“接通延时”指令后，该指令执行的操作：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL TON, "TON_DB" // 调用指令。将“TON_DB”数据块分配给该指令。

IN := "Tag_Start" // 在操作数的信号上升沿执行该指令。

PT := "Tag_PresetTIME" // 指定将参数 IN 的信号上升沿延时的时间。

Q := "Tag_Output" // 如果超出“Tag_PresetTIME”变量中指定的持续时间 PT，则置位该操

作数。

// 只要变量“Tag_Start”为“1”，参数 Q 就保持置位状态。

// 启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位参数 Q 的操作数。

ET := "Tag_ElapsedTIME" // 当前定时器的值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)

指令
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TOF：关断延时 (S7-300, S7-400)

说明

使用“关断延时”指令，可以将下降沿延时 PT 中设置的一段时间。当参数 IN 的逻辑运算结

果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，置位参数 Q 的操作数。当 IN 参数的信号状态变回“0”
时，预设的时间 PT 开始计时。只要持续时间  PT 仍在计时，参数 Q 中的操作数就保持置位

状态。超过时间 PT 时，将复位参数 Q。如果参数 IN 的信号状态在超出时间值 PT 之前变为

“1”，则将复位定时器。参数 Q 的信号状态保持置位为“1”。
可以在参数 ET 中查询当前时间值。当前定时器值从 T#0s 开始，在达到 PT 持续时间值时结束。

在时间 PT 过后，在参数 IN 重新变为“1”之前，参数 ET 会一直保持为当前值。

在程序代码中，通过“调用块”(CALL) 指令调用“关断延时”指令。

对于“生成关断延时”(Generate off-delay) 指令的每次调用，必须将其分配给用于存储指令

数据的 IEC 定时器。可以如下声明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TOF 的数据块（例如，“TOF_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TOF 类型的局部变量（例如，#MyTOF_TIMER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 定时器将

存储在自身数据块中（单个背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创

建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“关断延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则需在启动 OB 中将 PT 参数设置为“0”的情况下调用这些待初始化的实例。如果“关

断延时”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

指令
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参数

下表列出了“关断延时”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常数

关断延时的持续时间

PT 参数所指定的值必须为

正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态延时 PT。
ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图显示了启动“关断延时”指令后，该指令执行的操作：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL TOF, "TOF_DB" // 调用指令。将“TOF_DB”数据块分配给该指令。

IN := "Tag_Start" // 在操作数的信号上升沿执行该指令。

PT := "Tag_PresetTIME" // 指定参数 IN 的信号下降沿延时的时间。 

指令
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STL 说明

Q := "Tag_Output" // 当指令由参数 IN 的信号上升沿启动时置位该操作数。

// 当参数 IN 的值从“1”变为“0”时，只要在变量“Tag_PresetTIME”
指定的时间范围内，操作数“Tag_Output”就保持置位状态。

// 参数 PT 中的时间过后，将复位该操作数。

ET := "Tag_ElapsedTIME" // 当前定时器的值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)

IEC 计数器 (S7-300, S7-400)

CTU：加计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“加计数”指令递增 CV 参数的计数器值。如果参数 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则执行该指令，同时参数 CV 的当前计数器值加“1”。每检测到一个信号上升沿，

计数器值就会递增，直到达到数据类型 INT 的上限。达到上限时，参数 CU 的信号状态将不

再影响该指令。

可以通过参数 Q 查询计数状态。参数 Q 的信号状态由参数 PV 决定。如果当前计数器值大于

或等于参数 PV 的值，则参数 Q 的信号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 Q 的信

号状态均为“0”。也可以为参数 PV 指定一个常数。

参数 R 的信号状态变为“1”时，参数 CV 的值将复位为“0”。只要参数 R 的信号状态仍为“1”，参

数 CU 的信号状态就不会影响该指令。

在程序代码中，通过“调用块”(CALL) 指令调用“加计数”指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令
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每次调用“加计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器以用于存储指令数据。可以按如下

方式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTU 的数据块（例如，“CTU_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTU 类型的局部变量（例如，#MyCTU_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以在其中指定 IEC 计
数器将存储在自身数据块中（单个背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。

如果创建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program 
blocks > System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的

更多信息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“加计数”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令的

实例，则需在启动 OB 中将该指令的 R 参数设置为“1”时调用这些待初始化的实例。如果“加

计数”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

置位输出 Q 的目标值

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL CTU, "CTU_DB" // 调用指令。将“CTU_DB”数据块分配给该指令。

CU := "Tag_StartCTU" // 当“Tag_StartCTU”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，就会执行该

指令，并且“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值将加 1。
// 计数器值达到 INT 上限 32767 后会停止递增。

R := "Tag_ResetCounter" // 当“Tag_ResetCounter”操作数的信号状态变为“1”时，

“Tag_CounterValue”操作数复位为“0”。

指令
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STL 说明

PV := "Tag_PresetValue" // 该操作数决定了参数 Q 中操作数所设置的值。

Q := "Tag_CounterStatus" // 只要当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，就会置位该操作数。

CV := "Tag_CounterValue" // 当前计数器值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
编辑 STL 指令 (页 9558)
插入 STL 指令 (页 9539)
实例 (页 71)

CTD：减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“减计数”指令递减参数 CV 的计数器值。如果参数 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿），则执行该指令，同时参数 CV 的当前计数器值减 1。每检测到一个信号上升沿，

计数器值就会递减 1，直到达到指定数据类型 INT 的下限为止。达到下限时，参数 CD 的信

号状态将不再影响该指令。

可以通过参数 Q 查询计数状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则参数 Q 的信号状态将

置位为“1”。在其它任何情况下，参数 Q 的信号状态均为“0”。
当参数 LD 的信号状态变为“1”时，参数 CV 的值会设置为参数 PV 的值。只要参数 LD 的信号

状态仍为“1”，参数 CD 的信号状态就不会影响该指令。

在程序代码中，通过“调用块”(CALL) 指令调用“减计数”指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器以用于存储指令数据。可以按如下

方式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTD 的数据块（例如，“CTD_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTD 类型的局部变量（例如，#MyCTD_COUNTER）

指令
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在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以在其中指定 IEC 计
数器将存储在自身数据块中（单个背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。

如果创建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program 
blocks > System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的

更多信息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“减计数”指令的实例。如果要在暖重启之后初始化该指令的

实例，则需在启动 OB 中将该指令的 LD 参数设置为“1”时调用这些待初始化的实例。在这种

情况下，应在参数 PV 中指定参数 CV 所需的初始值。如果“减计数”指令的实例位于其它

块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

装载输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

使用 LD = 1 置位输出 CV 
的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL CTD, "CTD_DB" // 调用指令。将“CTD_DB”数据块分配给该指令。

CD := "Tag_StartCTD" // 当“Tag_StartCTD”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，就会执行该

指令，并且“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值将减 1。
// 在达到 INT 下限 -32768 之前，参数 CV 中的计数器值都会递减。

LD := "Tag_LoadPV" // 当“Tag_LoadPV”操作数的信号状态变为“1”时，

“Tag_CounterValue”操作数会设置为“Tag_PresetValue”操作数的

值。

PV := "Tag_PresetValue" // 指定当参数 LD 中的信号状态为“1”时计数器所设置的值。

Q := "Tag_CounterStatus" // 当前计数器值小于或等于 0 时置位该操作数。

CV := "Tag_CounterValue" // 当前计数器值

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)

CTUD：加减计数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“加减计数”指令递增和递减 CV 参数的计数器值。如果参数 CU 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则参数 CV 的当前计数器值加 1。如果参数 CD 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则参数 CV 的计数器值减 1。如果在一个程序周期内输入 CU 和 CD 都
出现了一个信号上升沿，则参数 CV 的当前计数器值保持不变。

计数器值达到参数 INT 指定数据类型的上限后，停止递增。达到上限后，即使出现信号上升

沿，计数器值也不再递增。达到指定的 INT 数据类型的下限时，计数器值不再递减。

当参数 LD 中的信号状态变为“1”时，参数 CV 的计数器值会设置为参数 PV 的值。只要参数 LD 
的信号状态为“1”，参数 CU 和 CD 的信号状态就不会影响该指令。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将置位为 0。只要 R 参数的信号状态仍为“1”，参数 
CU、CD 和 LD 信号状态的改变就不会影响“加减计数”指令。

可以在 QU 参数中查询加计数器的状态。如果当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，则参数 
QU 的信号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 QU 的信号状态均为“0”。也可以为参

数 PV 指定一个常数。

可以在 QD 参数中查询减计数器的状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则参数 QD 的信

号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 QD 的信号状态均为“0”。
在程序代码中，通过“调用块”(CALL) 指令调用“加减计数”指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令
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每次调用“加减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用来存储指令数据。可以按如下

方式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTUD 的数据块（例如，“CTUD_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTUD 类型的局部变量（例如，#MyCTUD_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以在其中指定 IEC 计
数器将存储在自身数据块中（单个背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。

如果创建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program 
blocks > System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的

更多信息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“加减计数”指令的实例。如果要在暖启动后初始化该指令的

实例，则必须在启动 OB 时使用以下参数值调用要初始化的实例： 
• 用作加计数器时，参数 R 的值必须设置为“1”。
• 用作减计数器时，参数 LD 的值必须设置为“1”。在这种情况下，需要在参数 PV 中为 CV 参

数指定所需的初始值。

如果“加减计数”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

参数

下表列出了“加减计数”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

装载输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

置位输出 QU 中的值。/当 
LD = 1 时，置位输出 CV 中
的值。置位输出 QU 中的

值。/当 LD = 1 时，置位输

出 CV 中的值。

QU Output BOOL I、Q、M、D、L 加计数器的状态

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

QD Output BOOL I、Q、M、D、L 减计数器的状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL CTUD, "CTUD_DB" // 调用指令。将“CTUD_DB”数据块分配给该指令。

CU := "Tag_StartCTU" // 当“Tag_StartCTU”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，就会执行该

指令，并且“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值将加 1。
// 在达到 INT 上限值 32767 之前，计数器值会在参数 CU 的信号上

升沿处递增。

CD := "Tag_StartCTD" // 当“Tag_StartCTD”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，就会执行该

指令，并且“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值将减 1。
// 在达到下限 -32768 之前，参数 CV 中的计数器值都会递减。

R := "Tag_ResetCounter" // 当“Tag_ResetCounter”操作数的信号状态变为“1”时，

“Tag_CounterValue”操作数复位为“0”。
LD := "Tag_LoadPV" // 当“Tag_LoadPV”操作数的信号状态变为“1”时，

“Tag_CounterValue”操作数会设置为“Tag_PresetValue”操作数的

值。

PV := "Tag_PresetValue" // 指定当参数 LD 中的信号状态为“1”时计数器所设置的值。

QU := "Tag_CounterStatus" // 只要当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，就会置位该操作数。

QD := "Tag_CounterStatus" // 当前计数器值小于或等于 0 时置位该操作数。

CV := "Tag_CounterValue" // 当前计数器值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
实例 (页 71)

指令
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数学函数 (S7-300, S7-400)

MIN：获取 小值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“获取 小值”指令，比较输入 IN1、IN2 和 IN3 的值，并将 小的值写入输出 OUT 
中。只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足以下某个条件，则参数 OUT 的值无效：

• 指定操作数的数据类型不同。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了“获取 小值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

IN3 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第三个输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从“???”下拉列表中选择参数 INn 和 OUT 的数据类型。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL MIN // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN1 := "TagIn_Value1" // 待比较的第一个输入值。

IN2 := "TagIn_Value2" // 待比较的第二个输入值。

IN3 := "TagIn_Value3" // 待比较的第三个输入值。

OUT := "Tag_Minimum" “Tag_Minimum”操作数使用“TagIn_Value1”操作数的值写入，因为它

具有 小值。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT Tag_Minimum 12222

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

MAX：获取 大值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“获取 大值”指令，比较输入 IN1、IN2 和 IN3 的值，并将 大的值写入输出 OUT 
中。只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足以下某个条件，则输出 OUT 的值无效：

• 指定操作数的数据类型不同。

• 某个操作数的值无效。

指令
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参数

下表列出了“获取 大值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

IN3 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第三个输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从“???”下拉列表中选择参数 INn 和 OUT 的数据类型。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL MAX // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

value_type := Int // 参数 IN 和 OUT 的数据类型

IN1 := "TagIn_Value1" // 待比较的第一个输入值。

IN2 := "TagIn_Value2" // 待比较的第二个输入值。

IN3 := "TagIn_Value3" // 待比较的第三个输入值。

OUT := "Tag_Maximum" //“Tag_Maximum”操作数“TagIn_Value2”操作数的值，因为操作数含

有 大值。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT Tag_Maximum 14444

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

LIMIT：设置限值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“设置限值”指令，将输入 IN 的值限制在输入 MN 与 MX 的值范围之间。如果输入 
IN 的值满足条件 MN <= IN <= MX，则复制到 OUT 输出中。如果不满足该条件且输入值 IN 低
于下限 MN，则将输出 OUT 设置为输入 MN 的值。如果超出上限 MX，则将输出 OUT 设置

为输入 MX 的值。

只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足以下某个条件，则输出 OUT 的值无效：

• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 某个操作数的值无效。

• MN 参数的值大于 MX 参数的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“设置限值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

下限

IN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

MX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

上限

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从“???”下拉列表中选择参数 MN、IN、MX 和 OUT 的数据类型。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL LIMIT // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

MN := "Tag_LowLimit" // 下限

IN := "Tag_InputValue" // 输入值

MX := "Tag_HighLimit" // 上限

OUT := "Tag_Result" // 由于“Tag_InputValue”操作数的值超出所定义的限值范围，因此

“Tag_Result”操作数使用“Tag_LowLimit”操作数的值写入。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MN Tag_LowLimit 12000
IN Tag_InputValue 8000
MX Tag_HighLimit 16000
OUT Tag_Result 12000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

移动操作 (S7-300, S7-400)

BLKMOV：块移动 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区（目标区域）

中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

下图说明了移动操作的原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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源数据和目标数据一致

请确保在执行“块移动”指令的过程中，源数据保持不变，否则无法保证目标数据的一致性。

可中断性

如果源区域所在的数据块不仅仅只位于装载存储器中，则嵌套深度无限制。

但是，如果从一个与运行系统无关的 DB 中进行复制时发生 BLKMOV 中断，则 BLKMOV 操
作将无法继续嵌套。

存储区

可以使用“块移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

• 与运行系统无关的数据块

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果源和目标区域长度不同，则只能移动较小长度的区域。

如果源区域小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余

字节则保持不变。 
如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果复制 BOOL 数据类型的区域，则此区域的指定长度必须能被 8 整除，否则无法执行该指

令。

说明

如果实际的源或目标区域小于 SRCBLK 或 DSTBLK 参数所指定的源或目标区域，则响应取决

于 CPU 型号：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 其它所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动字符串的规则

还可以使用“块移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如果只有源区域为 
STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。有关实际长度和 大长度信息不会

写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域中字符串的当前

长度设置为实际移动的字符数。

如果要移动字符串实际长度和 大长度的信息，则需要以字节为单位将相关区域指定给 
SRCBLK 和 DSTBLK 参数。此外，也可使用“Serialize”/“Deserialize”指令。

移动与运行系统无关数据块的规则

源区域也可位于与运行系统无关的装载存储器的数据块中。系统使用关键字 UNLINKED，指

示与运行系统无关的数据块。

如果使用“块移动”指令将与运行系统无关的数据块复制到工作存储器并同时加载数据块（例

如，通过编程设备），则该指令将延时数毫秒后才执行。这将导致 OB 周期延长，从而可能

触发周期监视。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6614 编程和操作手册, 11/2022



如果在使用“块移动”指令移动与运行系统无关的数据块时操作中断，则无法再继续执行该

指令。

如果 CPU 支持“从装载存储器的数据块中读取”指令，则需使用该指令从装载存储器中读

取与运行系统无关的数据块。如果使用“块移动”指令，则会输出错误 W#16#8092。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

DSTBLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) 参数 DSTBLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源区域或目标区域只能位于装载存储中。

8xyy 更多信息，请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)”
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL BLKMOV // 调用指令。

SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10 // 移动从 MB100 开始的 10 个字节。

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_ErrorCode”中输出其错误

代码。

DSTBLK := P#M200.0 BYTE 10 // 将移动的字节写入从 MB200 开始的 10 个字节中

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
STL 基础知识 (页 9525)

UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区

（目标区域）中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。因此，在执行“不可中断的存储区移动”指令

期间，CPU 中断响应时间将增加。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

存储区

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

指令
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移动操作的通用规则

在执行“不可中断的存储区移动”指令期间，源区域和目标区域不可以重叠。如果源区域小

于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余字节则保持不

变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果定义为形参的源区域或目标区域比 SRCBLK 或 DSTBLK 参数中所指定的源区域或目标区

域小，则不传送任何数据。 
如果复制 BOOL 数据类型的区域，则此区域的指定长度必须能被 8 整除，否则无法执行该指

令。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令 多可移动 512 个字节。注意：CPU 对此有特定

限制。

说明

如果实际的源或目标区域小于 SRCBLK 或 DSTBLK 参数所指定的源或目标区域，则响应取决

于 CPU 型号：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 对于其它型号的所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动字符串的规则

还可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如

果只有源区域为 STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。而不会将关于实际

长度和 大长度的信息写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目

标区域中字符串的当前长度设置为实际移动的字符数。如果要移动 STRING 数据类型的区域，

则必须将区域长度指定为“1”。

指令
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参数

下表列出了“不可中断的存储区移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

DSTBLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) 参数 DSTBLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8091 源或目标区域只能位于装载内存中。

8xyy 更多信息，请参见：通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL UBLKMOV // 调用指令。

SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10 // 移动从 MB100 开始的 10 个字节。

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 如果在移动操作期间出错，则在变量“Tag_ErrorCode”中输出其错误

代码。

DSTBLK := P#M200.0 BYTE 10 // 将移动的字节写入从 MB200 开始的 10 个字节中

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
STL 基础知识 (页 9525)

FILL：填充块 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“填充块”指令将一个存储区（源区域）的内容填充到另一存储区（目标区域）。

“填充块”指令将源区域的数据移动到目标区域，直到目标区域写满为止。移动操作沿地址

升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

下图说明了移动操作的原理：

示例：使用存储器字 MW14 到 MW20 中的内容预设置 MW100 到 MW118 中的内容。

指令
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源和目标数据的一致性

请注意，执行“填充块”指令时，源数据需保持不变，否则将无法保证目标数据的一致性。

存储区

可使用“填充块”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果要预设的目标区域不是输入参数 BVAL 长度的整数倍，目

标区域仍然可写至 后一个字节。

如果要预置的目标区域小于源区域，此功能仅复制可以写入目标区域的数据量。

如果实际的目标或源区域小于源或目标区域分配的存储区（参数 BVAL 和 BLK），则不传输

任何数据。

如果 ANY 指针（源或目标）为 BOOL 数据类型，则指定的长度必须能被 8 整除，否则将不

会执行该指令。

如果目标区域为 STRING 数据类型，则指令将写入包含管理信息在内的整个字符串。

说明

如果实际的源或目标区域小于 BVAL 或 BLK 参数所指定的目标或源区域，则响应取决于 CPU 
型号：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 对于其它型号的所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

指令
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移动结构的规则

当将结构作为输入参数传送时，必须谨记结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

参数

下表列出了“填充块”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

BVAL Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定存储区域（源区

域），将使用该存储区域

中的内容填充 BLK 参数中

指定的目标区域。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

BLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要使用源区域的数据

填充的存储区。

1) 参数 BLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源或目标区域只能位于装载内存中。

8xyy 更多信息，请参见：通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL FILL // 调用“填充块”指令。

BVAL := P#M14.0 WORD 4 // 移动从 MW14 到 MW20 区域的数据

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

BLK := P#M100.0 WORD 10 // 使用 BVAL 参数的存储区中包含的 4 个字的数据，填充 MW100 到 
MW118 的存储区

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
STL 基础知识 (页 9525)

转换操作 (S7-300, S7-400)

SCALE：缩放 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“缩放”指令将参数 IN 上的整数转换为浮点数，该浮点数在介于上下限值之间的

物理单位内进行缩放。通过参数 LO_LIM 和 HI_LIM 来指定缩放输入值取值范围的下限和上

限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((FLOAT (IN) – K1)/(K2–K1)) ∗ (HI_LIM–LO_LIM)] + LO_LIM
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能有下列信号状态： 
• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”

的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
如果参数 IN 的值大于常数“K2”的值，则将指令的结果设置为上限值 (HI_LIM) 并输出一个错误。 
如果参数 IN 的值小于常数“K1”的值，则将指令的结果设置为下限值 (LO_LIM) 并输出一个错

误。 

指令
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如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了“缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待缩放的输入值

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于常数“K2”的值或小于常数“K1”的值

8xyy 更多信息，请参见：通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL SCALE // 调用指令。

IN := "Tag_InputValue" // 指定待转换和缩放的值

HI_LIM := "Tag_HighLimit" // 上限

LO_LIM := "Tag_LowLimit" // 下限

BIPOLAR := "Tag_Bipolar" // 指示将参数 IN 的值解释为双极性还是单极性

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

OUT := "Tag_OutputValue" // 该指令的结果

下表列出了执行该指令前各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 0.0

下表列出了执行该指令后各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 50.03978588

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)

指令
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设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
STL 基础知识 (页 9525)

UNSCALE：取消缩放 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取消缩放”(Unscale) 指令，取消在上限和下限之间以物理单位为增量对参数 IN 中
的浮点数进行缩放，并将其转换为整数。使用参数 LO_LIM 和 HI_LIM 指定取消缩放输入值

取值范围的下限和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“取消缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((IN–LO_LIM)/(HI_LIM–LO_LIM)) ∗ (K2–K1) ] + K1
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为： 
• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”

的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
当参数 IN 的值超出 HI_LIM 和 LO_LIM 定义的限值时，将输出一个错误并将结果设置为 接

近的限值。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了“取消缩放”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待取消缩放并转换为整数

的输入值

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于上限 (HI_LIM) 的值或小于下限 (LO_LIM) 的值。

8xyy 更多信息，请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)”。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL UNSCALE // 调用指令。

IN := "Tag_InputValue" // 指定待取消缩放的值

HI_LIM := "Tag_HighLimit" // 上限

LO_LIM := "Tag_LowLimit" // 下限

BIPOLAR := "Tag_Bipolar" // 指示将参数 IN 的值解释为双极性还是单极性

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

OUT := "Tag_OutputValue" // 该指令的结果

指令
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下表列出了执行该指令前各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 0.0

下表列出了执行该指令后各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 22

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
STL 基础知识 (页 9525)

指令
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程序控制指令 (S7-300, S7-400)

运行时控制 (S7-300, S7-400)

COMPRESS：压缩 CPU 内存 (S7-400)

说明

“压缩 CPU 内存”指令用于压缩 CPU 的工作存储器或 RAM 加载存储器。执行压缩期间，将

现有的块拼接到一起，以填充因删除或装载块而导致空隙。

通过调用“压缩 CPU 内存”指令启动压缩操作。压缩操作分成若干程序周期。可通过各个

参数值监视压缩操作。如果该指令的参数 BUSY 值为“1”，则说明仍在执行压缩操作。如果参

数 DONE 的值为“1”，说明压缩操作已完成。可通过参数 RET_VAL 查询错误信息。

如果已经开始执行从外部启动的压缩操作，则调用“压缩 CPU 内存”指令将显示错误信息。

检查压缩函数

在启动压缩函数后，立即调用“压缩 CPU 内存”函数。但是，您无法控制压缩是否成功执行。

如果您想要检查压缩函数，请按下列步骤操作：

必须在该周期内调用“压缩 CPU 内存”指令。每次调用后，首先计算 RET_VAL 参数。如果

其值为“0”，则必须计算 BUSY 和 DONE 参数。如果 BUSY = "1" 且 DONE = "0"，表明压缩函

数仍处于活动状态。只有在 BUSY 的值变为“0”且 DONE 的值变为“1”后，压缩才算成功完成。

如果此后再次调用“压缩 CPU 内存”指令，则会再次启动压缩。

指令
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参数

下表列出了“压缩 CPU 内存”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果指令执行期间出错，

则在参数 RET_VAL 中输出

错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 有关压缩操作是否激活的

信息

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 有关压缩操作是否完成的

信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

可以通过 BUSY 和 DONE 参数，查询压缩操作的状态。

8091 已经执行从外部启动的压缩操作。

8092 由于存在以下某种情况，该指令无法执行：

• “删除块”功能已激活。

• 编程设备功能正在访问一个待移动的块。

• 已经执行从外部启动的压缩操作。

• H-CPU 正在连接或更新。

8xyy 更多信息，请参见：通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
STL 基础知识 (页 9525)

RE_TRIGR：重置周期监视时间 (S7-300, S7-400)

说明

“重置周期监视时间”指令用于重新触发 CPU 的循环时间监控。根据 CPU 组态中所设置的时

间，重新启动循环监视时间。

可以在所有块中调用指令“重新启动循环监视时间”(Restart cycle monitoring time)，而无需

考虑优先级。

如果在优先级较高的块（例如，硬件中断或诊断中断）中调用此指令，则不会执行此指令。

指令“重置周期监视时间”完全在时间范围内执行（ 大程序循环的 10 次），而不考虑调

用次数。过期后，程序循环将无法再延长。

参数

“重新启动循环监视时间”(Restart cycle monitoring time) 指令不带任何参数且不提供任何错

误信息。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
STL 基础知识 (页 9525)

STP：退出程序 (S7-300, S7-400)

说明

使用“退出程序”指令，可将 CPU 设置为 STOP 模式，从而终止程序执行。是否从 RUN 模
式切换到 STOP 模式，则取决于 CPU 的组态。

指令
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参数

“退出程序”指令不带任何参数且不提供错误信息。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
STL 基础知识 (页 9525)

WAIT：组态延时时间 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“组态延时时间”指令，将程序的执行过程暂停一段特定的时间。在该指令的参数 WT 
中时间段的单位为微秒。

可以组态的延时为 -32768 到 32767 微秒 (μs)。允许的 短延时时间取决于 CPU 并且与指

令的执行时间一致。

优先级更高的事件可中断该指令的执行且不返回任何错误信息。

适用于 S7-300-CPU：
对于 S7-300-CPU（S7-318 除外），该指令设置的延时时间为 短时间。各类嵌套优先级的

执行时间和系统利用率会延长该时间。

说明

负延时时间

如果在参数 WT 中指定了负延时时间，则使能输出 ENO 或 RLO 和 BR 位将返回信号状态 
FALSE。负延时时间不会对 CPU 造成影响。以下与使能输出 ENO 相关联的指令不在 LAD 或 
FBD 中执行。

参数

下表列出了“组态延时时间”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

WT Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

延时时间的单位为微秒 
(μs)

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
STL 基础知识 (页 9525)

PROTECT：更改保护等级 (S7-300, S7-400)

说明

“更改保护等级”指令用于更改 CPU 中所组态的保护等级“1”。
所组态的保护等级为“1”时选择“通过密码进行删除”(Removable with password) 选项，意味

着您需要组态一个密码。通过该密码，可以在操作期间对由“更改保护等级”指令提供只读

保护的 CPU 进行写访问，例如加载。

可在该指令的 MODE 参数中指定保护等级。CPU 的当前保护等级显示在巡视窗口的“属性 > 
保护”(Properties > Protection) 下。

下表列出了各保护等级的含义。

保护等

级

含义

1 允许对所有设备功能进行编程。可通过指令“更改保护等级”，取消对任何现有块的密码验证。

2 • 不能更改 CPU 中的程序和组态。只能读取 CPU 中的程序。

• 允许过程控制、过程监视和过程通信功能。

• 允许所有信息功能。

• 如果知道有效密码，则可以取消所设置的写保护。

• 可通过指令“更改保护等级”，取消对任何现有块的密码验证。

3 • 但无法取消所设置的读写保护，即使知道有效密码。

• 如果在调用指令“更改保护等级”时存在有效的连接，则调用该指令并不会影响该连接。

如果为 CPU 组态了保护等级“2”或“3”，那么调用“更改保护等级”指令将不会起作用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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执行“更改保护等级”指令之后，还可以通过 SSL ID 为 W#16#0232 且索引为 W#16#0004 
的 SSL 部件列表检查保护等级“2”或“3”是否仍然有效。

说明

只能使用“更改保护等级”指令，设置比使用 STEP 7“配置硬件”(Configure hardware) 组态

的保护等级相同或更高的保护等级。例如，已经组态保护等级 3 并且以 MODE 参数为 12 调
用指令“更改保护等级”。这将阻止密码验证。如果在参数 MODE 为 0 或 1 的情况下再次

调用该指令，将保留保护等级 3 并且通过输入有效密码取消读写保护。

运行状态切换将影响保护等级

下表列出了运行状态切换对通过“更改保护等级”指令设置的保护等级产生的影响。

动作 对保护等级产生的影响

• 操作模式切换为 STOP
• 无缓冲上电

• 使用操作模式开关执行存储器复位

• S7-400 CPU 处于 STOP 模式时组态和/或更改编程

保护等级被设置为“1”。允许对所有设备功能进行编程。

• 冷启动

• 暖启动

操作系统将保护等级设置为“1”。允许对所有设备功能

进行编程。

如果需要，可以通过调用“更改保护等级”指令在用

户程序中将保护等级设置为“2”或“3”。
缓冲上电 保持不变

操作模式切换 RUN/STARTUP/HOLD -> STOP（由于没有

相应错误 OB 时的程序错误，或者通过操作员操作，则

将通过调用“退出程序”(STP) 指令）

保持不变

S7-400：通过用户手动重启或上电后自动重启 保持不变

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“更改保护等级”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input WORD I、Q、M、D、L 
或常数

保护等级

可能的值：

• W#16#0000：设置保

护等级“1”
• W#16#0001：设置需

要密码验证的保护等级

“2”
• W#16#000C:设置无需

密码验证的保护等级

“3”
MODE 参数中也可以指定

常数。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 如果在处理过程中出错，

则将输出错误相关信息。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 作业已执行，且无任何错误

8090 参数 MODE 的值无效。

80C3 所需的操作资源当前被占用。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

必须始终防止在 RUN 模式对 CPU 进行访问。仅当操作模式开关切换到 STOP 位置时，才可

禁用此保护。通过在启动 OB 中调用“更改保护等级”指令并在将参数 MODE 的值设置为 
W#16#0001（保护等级“2”）的情况下执行该指令，即可实现该功能。这样，即使在暖启动

后，保护等级仍然设置为“2”。

STL 说明

CALL PROTECT // 调用指令。

MODE := "Tag_ProtectionLevel" // 设置保护等级

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
STL 基础知识 (页 9525)

CiR：控制 CiR 过程 (S7-400)

说明

“控制 CiR 过程”指令可在用户程序中按如下方式影响 CiR 过程：

• 禁用 CiR 过程。在这种情况下，将始终拒绝将修改后的组态从编程设备下载到 CPU。再

次使用“控制 CiR 过程”指令将其取消之前，将一直禁用该过程。

• 通过在参数 FRZ_TIME 中指定 CiR 同步时间上限，可以有条件地禁用 CiR 过程。在这种情

况下，只有 CPU 计算出的 CiR 同步时间没有超过指定的上限时，才允许将修改的组态从

编程设备下载到 CPU。
• 启用 CiR 过程。CiR 同步时间上限设置为默认值 1000 ms。
• 确定是否启用 CiR 过程。如果已启用或有条件地启用 CiR 过程，则可在该指令的参数 A_FT 

中获得 CiR 同步时间的当前上限。

说明

CiR 同步期间，会冻结输出且不评估输入。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“控制 CiR 过程”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

作业标识符

参数 MODE 的有效值有：

• 0：信息功能

• 1：启用 CiR 过程

• 2：禁用 CiR 过程

• 3：有条件禁用 CiR 过
程。在 FRZ_TIME 中指

定 CiR 同步时间的上

限。

FRZ_TIME Input TIME I、Q、M、D、L 
或常数

CiR 同步时间的上限，以

毫秒为单位。 
允许的取值范围：60 到 
2500 ms（默认值：1000 
ms）
只有当参数 MODE 的值设

置为 3 时，才相关参数 
FRZ_TIME。 

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

参数 MODE 的值为“0”时，

参数 RET_VAL 将提供关于

启用 CiR 过程的信息。

A_FT Output TIME I、Q、M、D、L CiR 同步时间当前有效的

上限值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 作业已执行，且无任何错误

只有当参数 MODE 的值设置为“1”、“2”或“3”时，才会输出该错误代码。

0001 启用 CiR。 
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

0002 禁用 CiR 过程。 
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

0003 有条件地禁用 CiR。 
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

8001 CPU 尚未就绪执行 CiR 操作。正在使用 H 系统（单机模式）中的 H CPU，或者

正在多值计算模式下使用标准 CPU。
8002 参数 MODE 的值无效。

8003 参数 FRZ_TIME 的值无效。

8xyy 更多信息，请参见：通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

例如，可使用“控制 CiR 过程”指令确保在需要 大 CPU 性能执行过程期间，不会启动 CiR 
过程。

要通过“控制 CiR 过程”来实现此目的，则必须在过程活动增多时段开始之前在程序中调用

该指令，而且在参数 MODE 的值设置为“2”（禁用 CiR 过程）时执行该指令。满足以上条件后，

将禁用 CiR 过程。

要在过程活动增多的时段结束后再次启用 CiR 过程，必须再次调用“控制 CiR 过程”指令，

并在参数 MODE 的值设置为“1”时执行该指令。也可通过将参数 MODE 的值设置为 3 来有条

件地禁用 CiR 过程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
STL 基础知识 (页 9525)

字逻辑运算 (S7-300, S7-400)

DECO：解码 (S7-300, S7-400)

说明

使用“解码”指令，在输出值中将输入值所指定的位置位。

“解码”指令读取参数 IN 的值，并设置参数 OUT 值中的某个位，该位位置与读取的值一致。

输出值中的其它位以零填充。当参数 IN 的值大于 31 时，将执行以 32 为模的模运算。

参数

下表列出了“解码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input WORD、INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

输出值中待置位位的位置

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

输出值

可以从“???”下拉列表中选择 IN 参数的数据类型。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL DECO // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

IN := "Tag_Input" // 指定输入值，该值将对应输出值中将置位的位号

OUT := "Tag_Output" // 结果

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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该指令从“Tag_Input”操作数的值中读取位号“3”，并将第三个位设置为“Tag_Output”操作数的

值。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

ENCO：编码 (S7-300, S7-400)

说明

使用“编码”指令,可以读取输入值中 低有效置位位的位号，并将其通过参数 OUT 输出。

“编码”指令选择参数 IN 值的 低有效位，并将该位号写入到参数 OUT 的操作数中。如果

参数 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000，则在参数 OUT 中输出值“0”。

参数

下表列出了“编码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

输入值

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

输出值

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL ENCO // 调用指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

IN := "Tag_Input" // 将读取其 低有效位的输入值。

OUT := "Tag_Output" // 输入值中 低有效置位位的位号

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

该指令选择变量“Tag_Input”的 低有效置位位，并将其位号“3”写入变量“Tag_Output”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SEL：选择 (S7-300, S7-400)

说明

根据开关（输入 G）的情况，用户可通过“选择”指令选择输入 IN0 和 IN1 中的一个，并将

其内容复制到 OUT 输出。如果输入 G 的信号状态为“0”，则移动输入 IN0 的值。如果输入 G 
的信号状态为“1”，则将输入 IN1 的值移动到输出 OUT 中。

只有当所有参数的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

参数

下表列出了“选择”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

G Input BOOL I、Q、M、D、L 开关

IN0 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从“???”下拉列表中选择参数 IN0、IN1、 和 OUT 的数据类型。

说明

参数分配

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL SEL // 调用指令。

// 从“???”下拉列表中选择所需数据类型。

G := "Tag_Input_G" // 开关的信号状态

IN0 := "Tag_Input0" // 第一个输入值

IN1 := "Tag_Input1" // 第二个输入值

OUT := "Tag_Output" // 所选输入的值

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值

G Tag_Input_G 1
IN0 Tag_Input0 W#16#0000
IN1 Tag_Input1 W#16#FFFF
OUT Tag_Output W#16#FFFF

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

其它指令 (S7-300, S7-400)

SET：置位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“置位位数组”指令，将指定区域中位的信号状态置位为“1”。在参数 S_BIT 中使用

指针定义范围起点。如果指针指向外部 I/O 的存储区，则不执行该指令。在参数 N 中指定要

在指定区域中置位的位数。如果参数 N 的值为“0”，则调用该指令不起作用。

只有 MCR 位为“1”时，才会执行该指令。如果 MCR 位的信号状态为“0”，则指定区域中的位

保持不变。

说明

参数 N
在 TIA Portal 中，还可以将参数 N 中数据块的元素进行互连。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“置位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向区域中第一

个位的指针，其

中该区域内的位

将被置位。

对于跨区域间接

寄存器寻址，必

须以双字格式指

定该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

要置位的位数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL SET // 调用“置位位数组”指令

S_BIT := P#M0.0 // 指向要置位的第一个位 (M0.0) 的指针

N := 10 // 要置位的位数

在本例中，该指令将置位范围从 M0.0 到 M1.2 中的 10 个位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SETP：在 I/O 区域置位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“在 I/O 区域置位位数组”指令将 I/O 区域中多个位的信号状态置位为“1”。同时将

过程映像输出中相应位的设置与这些 I/O 位保持相同。

使用参数 N 和 SA 定义要置位的位数组。数组中的位必须属于要分配过程映像的 I/O 区域。

如果选择的部分位数组没有对应插入的 I/O 设备，则该指令将尝试置位整个位数组。在这种

情况下，将在参数 RET_VAL 中输出错误信息。

按字节置位 I/O 区域。如果通过参数 N 和 SA 定义的位数组不是始于或止于字节边界，则调

用该指令有以下作用：

• 属于要传送的第一个和 后一个字节，但不属于所定义位数组的位，将获取过程映像输

出中相应位的值。

警告

意外行为

使用过程映像输出中相关位的值置位这些位可能导致意外响应，例如启动电机或关闭冷

却系统。

• 将属于所定义位数组的位的信号状态置位为“1”。
必须在 MCR 区域调用指令“在 I/O 区域置位位数组”。

如果存在以下任一情况，调用“在 I/O 区域置位位数组”指令将不起作用：

• 参数 N 的值为“0”。
• MCR 位的信号状态为“0”。

参数

下表列出了“在 I/O 区域置位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

N Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

要置位的位数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

SA Output POINTER P 指向待置位的第一个位的

指针

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8xyy 更多信息，请参见：通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL SETP // 调用指令。

N := 8 // 要置位的位数

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

SA := P#10.0 // 指向待设置的第一个位 (Q10.0) 的指针

在本示例中，该指令将置位 I/O 区域中的 8 个位，它们对应于输出 Q10.0 到 Q10.7。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SETI：置位字节数组 (S7-300, S7-400)

说明

使用“置位字节数组”指令，将指定字节区域中位的信号状态置位为“1”。在参数 S_BYTE 中
定义数组起点。通过在该指令的参数 N 中指定要置位的位数来定义数组的大小。

说明

参数 N 的值必须是数字 8 的整数倍（例如，8、16、24 等）。

在参数 S_BYTE 中指定的指针必须引用外部 I/O 存储区 (P)。由于“P”存储区是按照字节、字或

双字访问的，参数 S_BYTE 中的指针必须指向与字节限值对应的操作数，即指针的位号必须为

“0”。

说明

过程映像输出 (Q) 中相应位的信号状态将复位为“0”。

如果存在以下任一情况，调用“置位字节数组”指令将不起作用：

• 参数 S_BYTE 中的指针没有引用外部 I/O 存储区 (P)。
• 参数 S_BYTE 中指针引用的操作数不是整字节。

• 参数 N 的值不是数字 8 的整数倍。

• MCR 位的信号状态为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“置位字节数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BYTE Input POINTER P 或常数 指向数组第一个字节的指

针，其中该数组的位将被

置位

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待置位的数组大小

以 8 的整数倍（例如，8、
16、24 等）位数来指定该

数组。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL SETI // 调用指令。

S_BYTE := P#2.0 // 指向该范围第一个字节 (P2.0) 的指针

N := 16 // 要置位的位数

在示例中，该指令将 2 个字节（16 个位）置位，范围从 P2.0 到 P3.7（I/O 输出）。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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RESET：复位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

“复位位数组”指令用于将指定范围中位的信号状态复位为“0”。在参数 S_BIT 中使用指针定

义范围起点。如果指针指向外部 I/O 的存储区，则不执行该指令。在该指令的参数 N 中，指

定在指定区域中待复位的位数。如果参数 N 的值为“0”，则调用该指令不起作用。

只有 MCR 位为“1”时，才会执行该指令。如果 MCR 位的信号状态为“0”，则指定区域中的位

保持不变。

参数

下表列出了“复位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向范围中第一个位的指

针，其中该范围的位将被

复位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待复位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL RESET // 调用指令。

S_BIT := P#M0.0 // 指向待复位的第一个位 (M0.0) 的指针

N := 10 // 待复位的位数目

在本例中，该指令将复位范围 M0.0 到 M1.2 中的 10 个位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

RESETP：在 I/O 区域复位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

“在 I/O 区域复位位数组”指令用于将 I/O 区域中的位信号状态复位为“0”。同时将过程映像

输出中相应位的复位与这些 I/O 位保持相同。

使用参数 N 和 SA 定义要复位的位数组。数组中的位必须属于要分配过程映像的 I/O 区域。

如果选择的部分位数组没有对应插入的 I/O 设备，则该指令将尝试置位整个位数组。在这种

情况下，将在参数 RET_VAL 中输出错误信息。

按字节复位 I/O 区域。如果通过参数 N 和 SA 定义的位数组不是始于或止于字节边界，则调

用该指令有以下作用：

• 属于要传送的第一个和 后一个字节，但不属于所定义位数组的位，将获取过程映像输

出中相应位的值。

警告

意外行为

使用过程映像输出中相关位的值置位这些位可能导致意外响应，例如启动电机或关闭冷

却系统。

• 将属于所定义位数组的位的信号状态复位为“0”。
必须在 MCR 区域中调用“在 I/O 区域复位位数组”指令。

如果存在以下任一情况，调用“在 I/O 区域复位位数组”指令将不起作用：

• 参数 N 的值为“0”。
• MCR 位的信号状态为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“在 I/O 区域复位位数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

N Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

待复位的位数。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

SA Output POINTER P 指向待复位的第一个位的

指针。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8xyy 更多信息，请参见：通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL RESETP // 调用指令。

N := 8 // 待复位的位数目

RET_VAL := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

SA := P#10.0 // 指向待复位的第一个位 (Q10.0) 的指针

在本示例中，该指令将置位 I/O 区域中的 8 个位，它们对应于输出 Q10.0 到 Q10.7。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

RESETI：复位字节数组 (S7-300, S7-400)

说明

“复位字节数组”指令用于将指定字节范围中位的信号状态复位为“0”。在参数 S_BYTE 中使

用指针定义范围起点。通过在该指令的参数 N 中指定要复位的位数来定义范围大小。

说明

参数 N 的值必须是数字 8 的整数倍（例如，8、16、24 等）。

在参数 S_BYTE 中指定的指针必须引用外部 I/O 存储区 (P)。由于“P”存储区是按照字节、字或

双字访问的，参数 S_BYTE 中的指针必须指向与字节限值对应的操作数，即指针的位号必须为

“0”。

说明

过程映像输出 (Q) 中相应位的信号状态将复位为“0”。

如果存在以下任一情况，调用“复位字节数组”指令将不起作用：

• 参数 S_BYTE 中的指针没有引用外部 I/O 存储区 (P)。
• 参数 S_BYTE 中指针引用的操作数不是整字节。

• 参数 N 的值不是数字 8 的整数倍。

• MCR 位的信号状态为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“复位字节数组”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BYTE Input POINTER P 或常数 指向范围中第一个字节的

指针，其中该范围的位将

被复位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待复位其位的数组大小。

以 8 的整数倍（例如，8、
16、24 等）位数来指定该

数组。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL RESETI // 调用指令。

S_BYTE := P#2.0 // 指向该范围第一个字节 (P2.0) 的指针

N := 16 // 待复位的位数目

在示例中，该指令将 2 个字节（16 个位）复位，范围从 P2.0 到 P3.7（I/O 输出）。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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REPL_VAL：输入替换值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“输入替代值”指令，可从一个导致程序错误的程序级同步错误组织块，在累加器 1 
(ACCU 1) 中输入一个替代值。

说明

只能在同步错误组织块（OB 121、OB 122）中调用“输入替代值”指令。

无法再从模块读取任何值时，可使用“输入替代值”指令。每次访问该模块后都会启动 OB 
122。通过调用“输入替代值”指令，可将替代值加载到所中断程序段的累加器 1 中。之后，

程序将使用该替代值继续执行。选择替代值时所需的信息（如，发生错误的块或受影响的地

址），位于 OB 122 的本地变量中。

参数

下表列出了“输入替代值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

VAL Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

替代值

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*

(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8080 未从同步的错误 OB 中调用该指令。

8xyy 更多信息，请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)”。
* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见“转换程序状态的显示格式 (页 10064)”

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

DRUM：执行顺控程序 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，将相应步的 OUT_VAL 参数的已设定值分配给已设定的输

出位（OUT1 到  OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。因此，当指令仍处于某特定步时，该步

必须满足参数 S_MASK 中设定的使能掩码条件。如果该步的事件为真且为当前步设定的时间

已用完，或者参数 JOG 的值从“0”变为“1”，则该指令进入下一步。如果参数 RESET 的信号状

态变为“1”，将复位该指令。当前步因此等同于预设步 (DSP)。
每步所耗用的时间由预设时基 (DTBP) 与每步预设计数值 (S_PRESET) 的乘积确定。启动新步

时，会将此计算值加载到参数 DCC 中，该参数包含当前步的剩余时间。例如，参数 DTBP 的
值为 2，且第一个步的预设值为“100”(100 ms)，则参数 DCC 的值为“200”(200 ms)。
可使用定时器值和/或事件对步进行编程。如果步中包含一个事件位且定时器值为“0”的步，则

在该事件位的信号状态为“1”时立即进入下一步。仅编程有定时器值的步将立即开始计时。具

有事件位且时间值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。信号状态为“1”时，

初始化事件位。

当顺控程序位于 后一个编程步 (LST_STEP) 且该步的时间用完时，会将参数 Q 的信号状态

置位为“1”；否则复位为“0”。置位参数 Q 时，该指令将停留在该步，直至该参数复位。

在可组态掩码 (S_MASK) 中，可以选择输出字 (OUT_WORD) 中的各个位并通过输出值 
(OUT_VAL) 置位或复位输出位（OUT1 到 OUT16）。当可组态掩码的某个位的信号状态为“1”
时，OUT_VAL 的值将置位/复位相应位。如果可组态掩码的某个位的信号状态为“0”，相应位

则保持不变。在信号状态为“1”时，将初始化所有 16 个步中可组态掩码的所有位。

参数 OUT1 的输出位对应输出字 (OUT_WORD) 的 低有效位。参数 OUT16 的输出位对应输

出字 (OUT_WORD) 的 高有效位。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“执行顺控程序”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示复位状态

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 当信号状态从“0”变为“1”
时，该指令将进入下一步。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”允许顺控程序

按照事件和时间条件提前

执行。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

后一个编程步的编号。

EVENT(i),
1<= i <=16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位 (i)；
初始信号状态为“1”。

OUT(j),
1 ≤ j ≤ 16

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序写入输出值的目

标字地址。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 参数 JOG 的历史位

EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

预置顺控程序（1 到 16）
的第一步

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的当前步

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

保留当前步的处理时间

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设时基

PrevTime Static TIME I、Q、M、D、L 
或常数

前一次调用的系统时间

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_PRESET Static ARRAY[1..16] of 
WORD

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16] 的预置计

数值，其中 1 个时钟脉冲 
= 1 ms。

OUT_VAL Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的输出值。

S_MASK Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的可组态掩码。初始信号

状态为“1”。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*

说明

W#16#00
00

无错误

W#16#00
0B

参数 LST_STEP 的值小于 1 或大于 16。

W#16#00
0C

参数 DSC 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

W#16#00
0D

参数 DSP 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT1 的值，设置

输出位（OUT16 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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STL 说明

CALL DRUM, "DRUM_DB" // 调用指令并创建背景数据块“DRUM_DB”。
RESET := "Tag_Reset" // 复位输入

JOG := "Tag_Input_Jog" // 在出现上升沿时，该指令进入下一步

DRUM_EN := "Tag_Input_DrumEN" // 信号状态“1”允许顺控程序按照事件和时间条件提前执行。

LST_STEP := 
"Tag_Number_LastStep"

// 上一个编程步的编号

EVENT1 := "MyTag_Event_1" // 事件位 1
EVENT2 := "MyTag_Event_2" // 事件位 2
EVENT3 := "MyTag_Event_3" // 事件位 3
EVENT4 := "MyTag_Event_4" // 事件位 4
EVENT5 := "MyTag_Event_5" // 事件位 5
EVENT6 := "MyTag_Event_6" // 事件位 6
EVENT7 := "MyTag_Event_7" // 事件位 7
EVENT8 := "MyTag_Event_8" // 事件位 8
EVENT9 := "MyTag_Event_9" // 事件位 9
EVENT10 := "MyTag_Event_10" // 事件位 10
EVENT11 := "MyTag_Event_11" // 事件位 11
EVENT12 := "MyTag_Event_12" // 事件位 12
EVENT13 := "MyTag_Event_13" // 事件位 13
EVENT14 := "MyTag_Event_14" // 事件位 14
EVENT15 := "MyTag_Event_15" // 事件位 15
EVENT16 := "MyTag_Event_16" // 事件位 16
OUT1 := "MyTag_Output_1" // 输出位 1
OUT2 := "MyTag_Output_2" // 输出位 2
OUT3 := "MyTag_Output_3" // 输出位 3
OUT4 := "MyTag_Output_4" // 输出位 4
OUT5 := "MyTag_Output_5" // 输出位 5
OUT6 := "MyTag_Output_6" // 输出位 6
OUT7 := "MyTag_Output_7" // 输出位 7
OUT8 := "MyTag_Output_8" // 输出位 8
OUT9 := "MyTag_Output_9" // 输出位 9
OUT10 := "MyTag_Output_10" // 输出位 10
OUT11 := "MyTag_Output_11" // 输出位 11
OUT12 := "MyTag_Output_12" // 输出位 12
OUT13 := "MyTag_Output_13" // 输出位 13
OUT14 := "MyTag_Output_14" // 输出位 14
OUT15 := "MyTag_Output_15" // 输出位 15
OUT16 := "MyTag_Output_16" // 输出位 16
Q := "Tag_Output_Q" // 信号状态“1”表示 后一步的时间已用完。

OUT_WORD := "Tag_OutputWord" // 顺控程序向其中写入输出值的字地址

ERR_CODE := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：
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处理前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_DrumEN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE
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参数 地址 值

S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 TRUE
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参数 操作数 地址 值

OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 FALSE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 FALSE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 FALSE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

该指令执行后，其背景数据块“DRUM_DB”中的以下值会发生变化：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
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参数 地址 值

DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

DRUM_X：执行顺控程序 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，执行 多包含 16 个步的顺控程序。在参数 DSP 中指定第

一步的编号。在参数 LST_STEP 中指定 后一步的编号。

执行每一步期间，将写入所有 16 个输出位（OUT0 到 OUT15）和输出参数 OUT_WORD（包

含了所有输出位）。并将指定 OUT_VAL 数组的相应位或前导步的输出位分配给输出位。分

配的值取决于参数 S_MASK 掩码位的值。

说明

掩码位的默认值为 0。可在背景数据块中更改一个或多个掩码位的当前设置。

参数 JOG 出现信号上升沿时，“执行顺控程序”指令将进入下一步。如果该指令已位于

后一步，则在 JOG 参数出现信号上升沿时置位 Q 和 EOD 变量。在这种情况下，将参数 DCC 
的值置位为“0”。该指令保持在 后一步，直到参数 RESET 的值置位为“1”。
也可以通过分配参数，使得该指令根据时间切换到下一步。为此，参数 DRUM_EN 的值必须

置位为“1”。在当前步的事件位 (EVENTi) 置位且为当前步指定的时间用完后，切换到下一步。

步时间是 (DTBP) 时基与适用于当前步 (S_PRESET) 的时间因子的乘积。

说明

只有相应事件位 (EVENTi) 置位时，当前步剩余的执行时间 (DCC) 才会减少。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一
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个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

如果调用该指令后参数 RESET 的值置位为“1”，则顺控程序将转到具有参数 DSP 指定的编号

的步。

可使用定时器值和/或事件对步进行编程。如果步中包含一个事件位且定时器值为“0”的步，则

在该事件位的信号状态为“1”时立即进入下一步。仅编程有定时器值的步将立即开始计时。具

有事件位且时间值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。

还可通过给参数 JOG 赋值，随时移动到下一步。

第一次调用该指令时，必须将参数 RESET 的值置位为“1”。
如果顺控程序处于 后一步且为该步指定的执行时间已用完，将置位参数 Q 和 EOD。该指

令保持在 后一步，直到参数 RESET 的值变为“1”。
该指令仅在 STARTUP 和 RUN 模式下执行。

操作系统会在冷启动期间复位“执行顺控程序”指令。暖启动期间，不会复位该指令。如果

要在暖启动后初始化“执行顺控程序”指令，必须在参数 RESET 的值为“1”时在 OB 100 中调

用该指令。

参数

下表列出了“执行顺控程序”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”将复位顺控程

序。首次调用该指令时，

参数 RESET 必须置位为

“1”。
JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 如果顺控程序未到 后一

步，则上升沿（与上一次

调用相比）会将其切换到

下一步。是否会启用下一

步取决于为参数 
DRUM_EN 分配的值。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 指定是否能根据时间切换

到下一步的控制参数。如

果值为“1”，则可以根据时

间切换到下一步。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

后一步的编号 
允许为 1 到 16 之间的值。

EVENT(i),
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位 (i)（属于步 i）

OUTj,
0 ≤ j ≤ 15

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)
（与 OUT_WORD 的位号 j 
相同）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 指示为上一步指定的执行

时间是否已用完的状态参

数。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

包含在同一个变量中的输

出位

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 与用户无关（前导调用的

输入参数 JOG）
EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 与输出参数 Q 相同

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一步的编号

允许为 1 到 16 之间的值。

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

当前步的编号

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

当前步仍有剩余的执行时

间，单位为毫秒 (ms)，
（仅在 DRUM_EN = 1 且相

应事件位 = 1 时才进行相

关）

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

对所有步有效的时基，单

位为毫秒 (ms)
PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 

或常数

（与用户无关：上一次调用

的系统时间）
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_PRESET Static ARRAY of WORD I、Q、M、D、L 
或常数

包含各步时间因子的一维

数组。

建议选择的下标：[1 到 
16]。
在这种情况下，S_PRESET 
[x] 包含步 x 的时间因子。

OUT_VAL Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 包含将在每步中输出的数

值（如果未使用 S_MASK 
进行掩码）的二维数组。

建议选择的下标：[1 到 
16，0 到 15]。在这种情

况下，OUT_VAL [x, y] 包
含步 x 中分配给输出位 
OUTy 的值。

S_MASK Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 包含每个步的掩码位的二

维数组。

建议选择的下标：[1 到 
16，0 到 15]。在这种情

况下，S_MASK [x, y] 中包

含有将在步 y 中输出的第

“x”个值的掩码位。

掩码位的含义：

• 0：将上一步的相应值

分配给相关输出位。

• 1：将 OUT_VAL 的相

应值分配给相关输出

位。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8081 参数 LST_STEP 的值无效

8082 参数 DSC 的值无效

8083 参数 DSP 的值无效

8084 乘积 DCC = DTBP * S_PRESET[DSC]，大于值 2**31-1（约为 24.86 天）。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT0 的值，设置

输出位（OUT15 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

STL 说明

CALL DRUM_X, "DRUM_X_DB" // 调用指令并创建背景数据块“DRUM_DB”。
RESET := "Tag_Reset" // 复位输入

JOG := "Tag_Input_Jog" // 在出现上升沿时，该指令进入下一步

DRUM_EN := "Tag_Input_DrumEN" // 信号状态“1”允许顺控程序按照事件和时间条件提前执行。

LST_STEP := 
"Tag_Number_LastStep"

// 上一个编程步的编号

EVENT1 := "MyTag_Event_1" // 事件位 1
EVENT2 := "MyTag_Event_2" // 事件位 2
EVENT3 := "MyTag_Event_3" // 事件位 3
EVENT4 := "MyTag_Event_4" // 事件位 4
EVENT5 := "MyTag_Event_5" // 事件位 5
EVENT6 := "MyTag_Event_6" // 事件位 6
EVENT7 := "MyTag_Event_7" // 事件位 7
EVENT8 := "MyTag_Event_8" // 事件位 8
EVENT9 := "MyTag_Event_9" // 事件位 9
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STL 说明

EVENT10 := "MyTag_Event_10" // 事件位 10
EVENT11 := "MyTag_Event_11" // 事件位 11
EVENT12 := "MyTag_Event_12" // 事件位 12
EVENT13 := "MyTag_Event_13" // 事件位 13
EVENT14 := "MyTag_Event_14" // 事件位 14
EVENT15 := "MyTag_Event_15" // 事件位 15
EVENT16 := "MyTag_Event_16" // 事件位 16
OUT0 := "MyTag_Output_0" // 输出位 0
OUT1 := "MyTag_Output_1" // 输出位 1
OUT2 := "MyTag_Output_2" // 输出位 2
OUT3 := "MyTag_Output_3" // 输出位 3
OUT4 := "MyTag_Output_4" // 输出位 4
OUT5 := "MyTag_Output_5" // 输出位 5
OUT6 := "MyTag_Output_6" // 输出位 6
OUT7 := "MyTag_Output_7" // 输出位 7
OUT8 := "MyTag_Output_8" // 输出位 8
OUT9 := "MyTag_Output_9" // 输出位 9
OUT10 := "MyTag_Output_10" // 输出位 10
OUT11 := "MyTag_Output_11" // 输出位 11
OUT12 := "MyTag_Output_12" // 输出位 12
OUT13 := "MyTag_Output_13" // 输出位 13
OUT14 := "MyTag_Output_14" // 输出位 14
OUT15 := "MyTag_Output_15" // 输出位 15
Q := "Tag_Output_Q" // 信号状态“1”表示 后一步的时间已用完。

OUT_WORD := "Tag_OutputWord" // 顺控程序向其中写入输出值的字地址

ERR_CODE := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_Drum_EN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
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参数 操作数 地址 值

EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_X_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE
OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE
S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
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参数 地址 值

S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT0 MyTag_Output_0 M4.0 TRUE
OUT1 MyTag_Output_1 M4.1 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.2 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.3 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.4 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.5 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.6 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.7 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M5.0 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.1 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.2 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.3 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.4 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.5 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.6 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT0 MyTag_Output_0 M4.0 TRUE
OUT1 MyTag_Output_1 M4.1 FALSE

指令
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参数 操作数 地址 值

OUT2 MyTag_Output_2 M4.2 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.3 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.4 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.5 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.6 FALSE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.7 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M5.0 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.1 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.2 FALSE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.3 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.4 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.5 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.6 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_X_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

指令
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DCAT：离散控制定时器报警 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“离散控制定时器报警”(Discrete control-timer alarm)，在参数 CMD 发出打开或关

闭命令时开始计时。计时过程一直持续到超出了预设时间 (PT) 或收到此信息为止：即在规

定时间内已打开或关闭（O_FB 或 C_FB）设备。如果在收到有关设备打开或关闭的信息之前

就超出了预设时间，将激活相应的报警。如果命令输入的信号状态在到达预设时间前发生变

化，则重新计时。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

“离散控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应如下：

• 参数 CMD 的信号状态从“0”变为“1”时，对参数 Q、CMD_HIS、ET、OA 和 CA 的信号状态

有如下影响：

– 参数 Q 和 CMD_HIS 置位为“1”。
– 参数 ET、OA 和 CA 复位为“0”。

• 参数 CMD 的信号状态从“1”变为“0”时，参数 Q、ET、OA、CA 和 CMD_HIS 复位为“0”。
• 如果参数 CMD 和 CMD_HIS 的信号状态均为“1”，且参数 O_FB 置位为“0”，则将上次执行

该指令以来的时间差 (ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则

将参数 OA 处的信号状态将置位为“1”。如果参数 ET 的值不大于参数 PT 的值，则将参数 OA 
的信号状态复位为“0”。将参数 CMD_HIS 的值重置为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态置位为“1”且参数 C_FB 的值为“0”，则将参

数 OA 的信号状态设置为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 O_FB 的信号状

态变为“0”，则将在下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 C_FB 的值为“0”，则将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加
到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则将参数 CA 的信号状态复位为

“1”。如果不大于参数 PT 的值，则参数 CA 的信号状态为“0”。CMD_HIS 参数的值置位为 
CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态为“0”且参数 C_FB 设置为“1”，则将参数 CA 
设置为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 C_FB 的信号状态变为“0”，则在

下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 O_FB 和 C_FB 的信号状态均为“1”，则将两个报警输出的信号状态都置位为“1”。

指令
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“离散控制定时器报警”指令不提供错误信息。

参数

下表列出了“离散控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示“关闭 
(close)”命令。

信号状态“1”表示“打开 
(open)”命令。

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 显示参数 CMD 的状态

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

ET Static DINT I、Q、M、D、L 当前已用时间，其中 1 次
计数 = 1 ms。

PT Static DINT I、Q、M、D、L 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms。

PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

CMD_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L CMD 历史位

示例

在以下示例中，参数 CMD 从“0”变为“1”。执行该指令后，参数 Q 将置位为“1”，而两个报警

输出 OA 和 CA 的信号状态为“0”。背景数据块的参数 CMD_HIS 的信号状态将置位为“1”，同

时将参数 ET 复位为“0”。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

STL 说明

CALL DCAT, "DCAT_DB" // 调用指令并创建背景数据块“DCAT_DB”。
CMD := "Tag_Input_CMD" // 打开或关闭设备

O_FB := "Tag_Input_O_FB" // 打开时的反馈

指令
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STL 说明

C_FB := "Tag_Input_C_FB" // 关闭时的反馈

Q := "Tag_Output_Q" // 显示参数 CMD 的状态

OA := "Tag_Output_OA" // 打开时的报警输出

CA := "Tag_Output_CA" // 关闭时的报警输出

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

CMD Tag_Input_CMD TRUE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#12
PT DBD8 L#222
CMD_HIS DBX16.0 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q TRUE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

指令
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以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
CMD_HIS DBX16.0 TRUE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

MCAT：电机控制定时器报警 (S7-300, S7-400)

说明

“电机控制定时器报警”(Motor control-timer alarm) 指令用于从开启一个命令输入（打开或

关闭）时开始计时。计时过程一直持续到超出了预设时间，或相关反馈输入提示设备已在规

定时间内执行了要求的操作为止。如果在收到反馈前就超出了预设时间，则触发相应的报警。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

执行“电机控制定时器报警”指令

下表列出了“电机控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应：

输入参数 输出参数

ET O_H
IS

C_H
IS

O_C
MD

C_C
MD

S_C
MD

O_F
B

C_F
B

OO CO OA CA ET O_H
IS

C_H
IS

Q 状态

X 1 1 X X X X X 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X X 1 1 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X 1 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

指令
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输入参数 输出参数

X X X 1 1 X X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X 0 X 1 0 0 X X 1 0 0 0 0 1 0 1 开始打开

<PT 1 0 X 0 0 0 X 1 0 0 0 INC 1 0 1 打开

X 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 0 PT 1 0 1 已打开

>=P
T

1 0 X 0 0 0 X 0 0 1 0 PT 1 0 0 打开的报警

X X 0 0 1 0 X X 0 1 0 0 0 0 1 1 开始关闭

<PT 0 1 0 X 0 X 0 0 1 0 0 INC 0 1 1 关闭

X 0 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 PT 0 1 1 已关闭

>=P
T

0 1 0 X 0 X 0 0 0 0 1 PT 0 1 0 关闭的报警

X 0 0 0 0 0 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 已停止

符号说明：

INC 将上次处理 FB 以来的时间差 (ms) 加到 ET 中
PT 将 PT 的值设置为与 ET 的相同

X 无法使用

<PT ET < PT
>=PT ET >= PT
如果输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态均为“1”，则立即将这两个输入参数的信号状态设置为“0”。此时，将

使用上述表格 (X) 中的 后一行。由于无需再确定输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态是否都为 1，因此将

通过以下方式设置输出参数： 
OO = FALSE
CO = FALSE
OA = FALSE
CA = FALSE
ET = PT
Q = TRUE

指令
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参数

下表列出了“电机控制定时器报警”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

O_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “打开”命令输入

C_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “关闭”命令输入

S_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “停止”命令输入

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

OO Output BOOL I、Q、M、D、L “打开”输出

CO Output BOOL I、Q、M、D、L “关闭”输出

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示错误状态

ET Static DINT I、Q、M、D、L 当前已用时间，其中 1 次
计数 = 1 ms

PT Static DINT I、Q、M、D、L 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

O_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L “打开”历史位

C_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L “关闭”历史位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

STL 说明

CALL MCAT, "MCAT_DB" // 调用指令并创建背景数据块“MCAT_DB”。
O_CMD := "Tag_Input_O_CMD" //“打开”命令输入

C_CMD := "Tag_Input_C_CMD" //“关闭”命令输入

指令
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STL 说明

S_CMD := "Tag_Input_S_CMD" //“停止”命令输入

O_FB := "Tag_Input_O_FB" // 打开时的反馈

C_FB := "Tag_Input_C_FB" // 关闭时的反馈

OO := "Tag_OutputOpen" //“打开”输出

CO := "Tag_OutputClosed" //“关闭”输出

OA := "Tag_Output_OA" // 打开时的报警输出

CA := "Tag_Output_CA" // 关闭时的报警输出

Q := "Tag_Output_Q" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数使用以下各值：

参数 操作数 值

O_CMD Tag_Input_O_CMD TRUE
C_CMD Tag_Input_C_CMD FALSE
S_CMD Tag_Input_S_CMD FALSE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
OO Tag_OutputOpen FALSE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE

以下各值保存在“MCAT_DB”指令的背景数据块中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#2
PT DBD8 L#22
O_HIS DBX16.0 TRUE
C_HIS DBX16.1 FALSE

指令
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen TRUE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q TRUE

以下各值保存在“MCAT_DB”指令的背景数据块中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
O_HIS DBX16.0 TRUE
CMD_HIS DBX16.1 FALSE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

IMC：比较输入位与掩码位 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“比较输入位与掩码位”(Compare input bits with the bits of a mask) 指令，将 多 
16 个设定的输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号状态与相应的掩码位进行比较。可编程

多达 16 个带掩码的步。将参数 IN_BIT0 的值与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代
表步号。在参数 CMP_STEP 中指定用于比较的掩码步号。所有编程值均以相同方式进行比较。

未编程输入位或未编程掩码位的默认信号状态为 FALSE。
如果在比较期间找到匹配值，参数 OUT 的信号状态置为“1”。否则将参数 OUT 置为“0”。
如果参数 CMP_STEP 的值大于 15，则不执行该指令。并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

指令
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在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

参数

下表列出了“比较输入位与掩码位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 10 与掩码位 

10。
IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 11 与掩码位 

11。
IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 12 与掩码位 

12。
IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 13 与掩码位 

13。
IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 14 与掩码位 

14。
IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 15 与掩码位 

15。
CMP_STEP Input BYTE I、Q、M、D、

L、P 或常数

用于比较的掩码步骤号。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

CMP_VAL Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码

的位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

000A 参数 CMP_STEP 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

在下面的示例中，将 16 个输入位分别与步 2 的掩码进行比较。由于输入位与步 2 的掩码相

匹配，参数 OUT 的信号状态设置为 TRUE。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

STL 说明

CALL IMC, "IMC_DB" // 调用指令并创建背景数据块“IMC_DB”。
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STL 说明

IN_BIT0 := "Tag_Input_BIT0" // 输入位 0
IN_BIT1 := "Tag_Input_BIT1" // 输入位 1
IN_BIT2 := "Tag_Input_BIT2" // 输入位 2
IN_BIT3 := "Tag_Input_BIT3" // 输入位 3
IN_BIT4 := "Tag_Input_BIT4" // 输入位 4
IN_BIT5 := "Tag_Input_BIT5" // 输入位 5
IN_BIT6 := "Tag_Input_BIT6" // 输入位 6
IN_BIT7 := "Tag_Input_BIT7" // 输入位 7
IN_BIT8 := "Tag_Input_BIT8" // 输入位 8
IN_BIT9 := "Tag_Input_BIT9" // 输入位 9
IN_BIT10 := "Tag_Input_BIT10" // 输入位 10
IN_BIT11 := "Tag_Input_BIT11" // 输入位 11
IN_BIT12 := "Tag_Input_BIT12" // 输入位 12
IN_BIT13 := "Tag_Input_BIT13" // 输入位 13
IN_BIT14 := "Tag_Input_BIT14" // 输入位 14
IN_BIT15 := "Tag_Input_BIT15" // 输入位 15
CMP_STEP := "Tag_CMP_STEP" // 掩码的步号

OUT := "Tag_Output" // 指示是否找到匹配值。

ERR_CODE := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

IN_BIT0 Tag_Input_BIT0 TRUE
IN_BIT1 Tag_Input_BIT1 TRUE
IN_BIT2 Tag_Input_BIT2 FALSE
IN_BIT3 Tag_Input_BIT3 TRUE
IN_BIT4 Tag_Input_BIT4 TRUE
IN_BIT5 Tag_Input_BIT5 FALSE
IN_BIT6 Tag_Input_BIT6 TRUE
IN_BIT7 Tag_Input_BIT7 TRUE
IN_BIT8 Tag_Input_BIT8 FALSE
IN_BIT9 Tag_Input_BIT9 TRUE
IN_BIT10 Tag_Input_BIT10 TRUE
IN_BIT11 Tag_Input_BIT11 FALSE

指令
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参数 操作数 值

IN_BIT12 Tag_Input_BIT12 TRUE
IN_BIT13 Tag_Input_BIT13 TRUE
IN_BIT14 Tag_Input_BIT14 FALSE
IN_BIT15 Tag_Input_BIT15 TRUE
CMP_STEP Tag_CMP_STEP B#16#02
OUT Tag_Output FALSE
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

步 2 掩码的以下值保存在该指令的背景数据块“IMC_DB”中：

参数 地址 值

CMP_VAL [2,0] DBX12.0 TRUE
CMP_VAL [2,1] DBX12.1 TRUE
CMP_VAL [2,2] DBX12.2 FALSE
CMP_VAL [2,3] DBX12.3 TRUE
CMP_VAL [2,4] DBX12.4 TRUE
CMP_VAL [2,5] DBX12.5 FALSE
CMP_VAL [2,6] DBX12.6 TRUE
CMP_VAL [2,7] DBX12.7 TRUE
CMP_VAL [2,8] DBX13.0 FALSE
CMP_VAL [2,0] DBX13.1 TRUE
CMP_VAL [2,10] DBX13.2 TRUE
CMP_VAL [2,11] DBX13.3 FALSE
CMP_VAL [2,12] DBX13.4 TRUE
CMP_VAL [2,13] DBX13.5 TRUE
CMP_VAL [2,14] DBX13.6 FALSE
CMP_VAL [2,15] DBX13.7 TRUE

指令
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output TRUE
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

SMC：比较扫描矩阵 (S7-300, S7-400)

说明

“比较扫描矩阵”指令可将 多 16 个已编程输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号状态与各

步比较掩码的相应位进行比较。处理从步 1 开始并继续，直到 后一个编程步 (LAST) 或直

到找到匹配值。将参数 IN_BIT0 的输入位将与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代表

步号。所有编程值均以相同方式进行比较。如果找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态设

置为“1”，并将匹配掩码的步号写入参数 OUT_STEP。未编程输入位或未编程掩码位的默认信

号状态为 FALSE。如果多个步具有匹配掩码，则参数 OUT_STEP 仅指示找到的第一个步。如

果没有找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态置为“0”。在这种情况下，参数 OUT_STEP 的
值比参数 LAST 的值大“1”。
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6684 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了“比较扫描矩阵”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 10 与掩码位 

10。
IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 11 与掩码位 

11。
IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 12 与掩码位 

12。
IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 13 与掩码位 

13。
IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 14 与掩码位 

14。
IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 15 与掩码位 

15。
OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。 
ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、

L、P
错误信息 

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT_STEP Output BYTE I、Q、M、D、
L、P

包含具有匹配掩码的步

号，如果未找到相匹配的

掩码，则是比参数 LAST 
的值大“1”的步号。

LAST Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

指定为获得匹配掩码而将

扫描的 后一步的步骤号。

CMP_VAL Static ARRAY of WORD I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码

的位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

000E 参数 LAST 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

在本示例中，将 16 个输入位全部与步 0 到步 5 的掩码进行比较，直到找到匹配值。由于步 2 
的掩码与输入位相匹配，因此只扫描步 0 到步 2 的掩码。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

STL 说明

CALL SMC, "SMC_DB" // 调用指令并创建背景数据块“SMC_DB”。
IN_BIT0 := "Tag_Input_BIT0" // 输入位 0

指令
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STL 说明

IN_BIT1 := "Tag_Input_BIT1" // 输入位 1
IN_BIT2 := "Tag_Input_BIT2" // 输入位 2
IN_BIT3 := "Tag_Input_BIT3" // 输入位 3
IN_BIT4 := "Tag_Input_BIT4" // 输入位 4
IN_BIT5 := "Tag_Input_BIT5" // 输入位 5
IN_BIT6 := "Tag_Input_BIT6" // 输入位 6
IN_BIT7 := "Tag_Input_BIT7" // 输入位 7
IN_BIT8 := "Tag_Input_BIT8" // 输入位 8
IN_BIT9 := "Tag_Input_BIT9" // 输入位 9
IN_BIT10 := "Tag_Input_BIT10" // 输入位 10
IN_BIT11 := "Tag_Input_BIT11" // 输入位 11
IN_BIT12 := "Tag_Input_BIT12" // 输入位 12
IN_BIT13 := "Tag_Input_BIT13" // 输入位 13
IN_BIT14 := "Tag_Input_BIT14" // 输入位 14
IN_BIT15 := "Tag_Input_BIT15" // 输入位 15
OUT := "Tag_Output" // 指示是否找到匹配值。

OUT_STEP := "Tag_Output_STEP" // 包含具有相应掩码的步号。

ERR_CODE := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

IN_BIT0 Tag_Input_BIT0 TRUE
IN_BIT1 Tag_Input_BIT1 TRUE
IN_BIT2 Tag_Input_BIT2 FALSE
IN_BIT3 Tag_Input_BIT3 TRUE
IN_BIT4 Tag_Input_BIT4 TRUE
IN_BIT5 Tag_Input_BIT5 FALSE
IN_BIT6 Tag_Input_BIT6 TRUE
IN_BIT7 Tag_Input_BIT7 TRUE
IN_BIT8 Tag_Input_BIT8 FALSE
IN_BIT9 Tag_Input_BIT9 TRUE
IN_BIT10 Tag_Input_BIT10 TRUE
IN_BIT11 Tag_Input_BIT11 FALSE

指令
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参数 操作数 值

IN_BIT12 Tag_Input_BIT12 TRUE
IN_BIT13 Tag_Input_BIT13 TRUE
IN_BIT14 Tag_Input_BIT14 FALSE
IN_BIT15 Tag_Input_BIT15 TRUE
OUT Tag_Output FALSE
OUT_STEP Tag_Output_STEP B#16#00
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

步 2 掩码的下列各值保存在该指令的背景数据块“SMC_DB”中：

参数 地址 值

CMP_VAL [2,0] DBX12.0 TRUE
CMP_VAL [2,1] DBX12.1 TRUE
CMP_VAL [2,2] DBX12.2 FALSE
CMP_VAL [2,3] DBX12.3 TRUE
CMP_VAL [2,4] DBX12.4 TRUE
CMP_VAL [2,5] DBX12.5 FALSE
CMP_VAL [2,6] DBX12.6 TRUE
CMP_VAL [2,7] DBX12.7 TRUE
CMP_VAL [2,8] DBX13.0 FALSE
CMP_VAL [2,0] DBX13.1 TRUE
CMP_VAL [2,10] DBX13.2 TRUE
CMP_VAL [2,11] DBX13.3 FALSE
CMP_VAL [2,12] DBX13.4 TRUE
CMP_VAL [2,13] DBX13.5 TRUE
CMP_VAL [2,14] DBX13.6 FALSE
CMP_VAL [2,15] DBX13.7 TRUE
LAST DB84 B#16#05

指令
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output TRUE
OUT_STEP Tag_Output_STEP B#16#02
ERR_CODE Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

LEAD_LAG：提前和滞后算法  (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“提前和滞后算法”(Lead and lag algorithm) 指令，通过模拟量变量处理信号。GAIN 
参数的增益值必须大于零。使用以下等式计算“提前和滞后算法”指令的结果：

仅当在固定的程序周期中运行指令“提前和滞后算法”时，才生成正确的结果。参数 
LD_TIME、LG_TIME 和 SAMPLE_T 中必须指定相同的运算单元。计算 LG_TIME > 4 + 
SAMPLE_T 时，该指令与以下函数类似：

OUT = GAIN * ((1 + LD_TIME * s) / (1 + LG_TIME * s)) * IN
当参数 GAIN 的值小于或等于零时，将不进行计算，并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

“提前和滞后算法”(Lead and lag algorithm) 指令可与回路一起用作动态前馈控制中的补偿器。

该指令由两项操作组成。“提前”操作将输出 OUT 的相位进行移位，使得输出提前于输入。

相反，“滞后”操作对输出进行移位，使得输出滞后于输入。由于“滞后”操作相当于积分，

因此可用作噪声抑制器或低通滤波器。“提前”操作相当于微分，因此可用作高通滤波器。

同时使用两个指令（“提前”和“滞后”），将导致在较低频率时输出的相位滞后于输入，

指令
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而在较高频率时输出的相位提前于输入。这意味着“提前和滞后算法”指令可用作带通滤波

器。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

参数

下表列出了“提前和滞后算法”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待处理的当前采样时间

（周期）输入值。

SAMPLE_T Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

采样时间

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

LD_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

提前时间的单位与采样时

间的相同。

LG_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

滞后时间的时间单位与与

采样时间的相同

GAIN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

%/% 的增益（稳态下输出

变化与输入变化的比率）。

PREV_IN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输入

PREV_OUT Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输出

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0009 参数 GAIN 的值小于或等于 0。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

STL 说明

CALL LEAD_LAG, "LEAD_LAG_DB" // 调用指令并创建背景数据块“LEAD_LAG_DB”。
IN := "Tag_Input" // 待处理的当前采样时间（周期）输入值。

SAMPLE_T := 
"Tag_Input_SAMPE_T"

// 采样时间

OUT := "Tag_Output_Result" // 该指令的结果

ERR_CODE := "Tag_ErrorCode" // 错误信息

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本例中，输入参数使用以下值：

参数 操作数 值

IN Tag_Input 2.0
SAMPLE_T Tag_InputSampleTime 10

指令
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以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAG_DB”中：

参数 地址 值

LD_TIME DBD12 2.0
LG_TIME DBD16 2.0
GAIN DBD20 1.0
PREV_IN DBD24 6.0
PREV_OUT DBD28 6.0

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output_Result 2.0

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAD_DB”中：

参数 操作数 值

PREV_IN DBD24 2.0
PREV_OUT DBD28 2.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)
主控继电器 (页 215)

TONR_X：时间累加器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“时间累加器”指令在使用输入 PV 设置的时间段内累加时间值。启动输入 TMR_EN 
的信号状态从“0”变为“1”时，将执行该指令。同时，定时器的运行时间由输入 PV 设置。执行

该指令时，它将输入 DELTA_T 的时间值添加到 InOut ET 的时间值。

指令
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必须满足以下要求：

• 启动输入 TMR_EN 的信号状态为“1”。
• InOut ET 的时间值小于参数 PV 的时间值。

• 输入 RESET 的信号状态为“0”。
启动输入 TMR_EN 的信号状态从“1”变为“0”时，将中断该指令。在信号状态变回“1”后，该指

令立即恢复执行。

当 InOut ET 的时间值达到输入 PV 的时间值时，该指令结束。输出 Q 的信号状态将为“1”。
只要输出 Q 的信号状态为“1”，InOut ET 的时间值就保持不变。时间值和输出 Q 将不会复位为

“0”，直至输入 RESET 的信号状态设置为“1”。
由于“时间累加器”指令使用组织块 (OB) 上一次循环的循环时间 (DELTA_T)，因此只能在

循环组织块中调用该指令。

说明

您必须将组织块的循环时间从启动信息移到参数 DELTA_T 的全局变量。

参数

下表列出了“时间累加器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

TMR_EN 
(Timer 
Enable)

Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

启动指令，并且预设持续

时间时间在输入 PV 上到期

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

PV (Preset 
Value)

Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

时间记录的 长持续时间

DELTA_T Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

上一周期中组织块的循环

时间

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 达到预设的时间值后要置

位的输出

ET (Elapsed 
Time)

InOut DINT I、Q、M、D、L 累计的时间值

（当前已用时间值 + 输入 
DELTA_T 的时间值）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。
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4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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脉冲时序图

下图为“时间累加器”指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL TONR_X // 调用指令。

TMR_EN := "Tag_Start" // 启动输入

RESET := "Tag_Reset" // 复位输入

PV := 10 // 时间记录的 长持续时间

DELTA_T := 2 // 上一周期中组织块的循环时间

ET := "Tag_Elapsed_Time" // 累计的时间

Q := "Tag_Output" // 指示是否到达为参数 PV 设置的时间值。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

WSR：将数据保存到移位寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

“将数据保存到移位寄存器”指令用于将位从指定源写入到移位寄存器。同时寄存器中的每

个元素都将移到下一个地址。移位后，移位寄存器 后一个地址中的数据将丢失。

当参数 RESET 的值为“0”时执行该指令，从源 (S_DATA) 读取新数据并将其移到移位寄存器的

起始地址 (START)。参数 LEN 指定要移位的元素数。在参数 E_TYPE 中指定元素的数据类型。

如果在参数 E_TYPE 中指定的数据类型无效，则不执行该指令。

如果指令执行期间参数 RESET 置位为“1”，将删除寄存器中的内容。用零填充移位寄存器或

删除移位寄存器内容时，将参数 Q 的信号状态置位为“1”。

参数

下表列出了“将数据保存到移位寄存器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

S_DATA Input POINTER I、Q、M、D 指向要移到起始地址 
(START) 的源数据元素。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

START Input POINTER I、Q、M、D 指向寄存器的起始地址。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

LEN Input WORD I、Q、M、D、
L、P

要移位的元素数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、
L、P

指定要移位的元素的数据

类型。允许下列数据类

型：

• W#16#04 = WORD
• B#16#05 = INT
• B#16#06 = DWORD
• B#16#07 = DINT
• B#16#08 = REAL

Q Output BOOL Q、M、D、L 如果参数 RESET 激活 (1) 
或者所有要移位元素的值

均为“1”，则此参数置为

“0”。

示例

在以下示例中，从参数 START 中指定的地址开始，移动 WORD 数据类型的四个元素。当寄

存器的第一个元素移动到下一地址后，将使用参数 S_DATA 中指针引用的数据填充第一个地

址。在此过程中，寄存器中 后一个元素的值将丢失。

STL 说明

CALL WSR // 调用指令。

RESET := "Tag_Input_Reset" // 复位输入

S_DATA := 
"Tag_Input_DataSource"

// 移动到起始地址的源元素。

START := 
"Tag_Input_StartAddress"

// 起始地址

LEN := "Tag_Input_LEN" // 要移位的元素数

E_TYPE := 
"Tag_Input_ElementType"

// 元素的数据类型

Q := "Tag_Output_Q" // 寄存器的状态

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前

在本示例中，输入和输出参数使用以下各值：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
S_DATA Tag_Input_SourceData P#DB2.DBX6.0

DW6 = W#16#1234
START Tag_Input_StartAddress P#DB1.DBX0.0

DW0 = W#16#1111
DW2 = W#16#2222
DW4 = W#16#3333
DW6 = W#16#4444

LEN Tag_Input_LEN W#16#04
E_TYPE Tag_Input_ElementType W#16#04
Q Tag_Output_Q 1

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
S_DATA Tag_Input_SourceData P#DB2.DBX6.0

DW6 = W#16#1234
START Tag_Input_StartAddress P#DB1.DBX0.0

DW0 = W#16#1234
DW2 = W#16#1111
DW4 = W#16#2222
DW6 = W#16#3333

LEN Tag_Input_LEN W#16#04
E_TYPE Tag_Input_ElementType B#16#04
Q Tag_Output_Q 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

SHRB：将位移动到移位寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

“将位移动到移位寄存器”指令用于将位从指定源 (DATA) 写入到移位寄存器。当参数 RESET 
的值为“0”时执行该指令，从源读取新数据并将其移到移位寄存器的起始地址 (S_BIT)。其后

所有位都移动一位。移位后， 后一个地址 (S_BIT + N) 中包含的位将丢失。如果指令处理

期间参数 RESET 设置为“1”，则移位寄存器中的地址将复位为“0”，并且不会发生移位。

参数

下表列出了“将位移动到移位寄存器”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DATA Input BOOL I、Q、M、D、L 源位

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向移位寄存器的起始位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input WORD I、Q、M、D、
L、P

要移位的位数。

示例

在以下示例中，将参数 N 的值设置为“14”（十六进制表示为“E”）。因此，将移动从参数 S_BIT 
中指定的地址开始的 14 个位。移位后，将用参数 DATA 中的源数据填充第一个地址。 后

一位值将丢失。

STL 说明

CALL SHRB // 调用指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

DATA := "Tag_Input_Data" // 将移动到起始地址的源位

RESET := "Tag_Input_Reset" // 复位输入

S_BIT := 
"Tag_Input_BitSource"

// 起始地址

N := "Tag_Input_Number" // 要移位的位数

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

处理前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
DATA Tag_Input_Data 0
S_BIT Tag_Input_BitSource P#DB1.DBX1.4
N Tag_Input_Number B#16#0E

处理该指令前，寄存器中 14 个位存储的信号状态如下：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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执行后

处理该指令后，寄存器中 14 个位存储的信号状态如下：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

SEG： 创建 7 段显示的位模式 (S7-300, S7-400)

说明

“创建 7 段显示的位模式”指令用于将所指定源字 (IN) 的四个十六进制数都转换为 7 段显示

的等价位模式。指令的结果在参数 OUT 中以双字形式输出。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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十六进制数字和 7 段（a、b、c、d、e、f、g）分配存在以下关系：

输入数字

（二进制）

段分配

‑ g f e d c b a
显示

（十六进制）

7 段显示

0000 00111111 0
0001 00000110 1
0010 01011011 2
0011 01001111 3
0100 01100110 4
0101 01101101 5
0110 01111101 6
0111 00000111 7
1000 01111111 8
1001 01100111 9
1010 01110111 A
1011 01111100 B
1100 00111001 C
1101 01011110 D
1110 01111001 E
1111 01110001 F

参数

下表列出了“创建 7 段显示的位模式”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

以四个十六进制数字表示

的源字

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

7 段显示的位模式

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL SEG // 调用指令。

IN := "Tag_Input" // 源字

OUT := "Tag_Output" // 7 段显示的位模式

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值

十六进制 二进制

IN Tag_Input W#16#1234 0001 0010 0011 0100
OUT Tag_Output DW#16#065B4F66 00000110 01011011 

01001111 01100110
显示：1234

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

BCDCPL：求十进制补码 (S7-300, S7-400)

说明

“求十进制补码”指令用于计算参数 IN 中所指定 7 位 BCD 数的十进制补码。该指令使用以

下数学公式进行计算：

10000000（BCD 编码）

– 7 位 BCD 值
----------------------------------------
十进制补码（BCD 编码）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“求十进制补码”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

7 位 BCD 数

ERR_CODE Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL BCDCPL // 调用指令。

IN := "Tag_Input" // 7 位 BCD 数
ERR_CODE := "Tag_Output" // 指定 BCD 数的十进制补码

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#01234567
ERR_CODE Tag_Output DW#16#08765433
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)

BITSUM：统计置位位数量 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“统计置位位数量”指令统计信号状态被置位为“1”的操作数的位数。在参数 IN 中
指定要统计其位数的操作数。指令的结果在参数 RET_VAL 中输出。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“统计置位位数量”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

要统计其置位位数量的操

作数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

置位位的数量

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL BITSUM // 调用指令。

IN := "Tag_Input" // 要统计其设置位数量的操作数

RET_VAL := "Tag_Output" // 操作数“Tag_Input”的置位位数量

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#12345678
RET_VAL Tag_Output W#16#000D（13 位）

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置状态位 (页 196)
STL 基础知识 (页 9525)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 助记符 (S7-300, S7-400)

位逻辑运算 (S7-300, S7-400)

A：“与”运算 (S7-300, S7-400)

说明

使用““与”运算 ”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“1”，并且将查询结果与该逻

辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“与”运算。因此，查询结果与所检查的操作数信号状态

相同。

如果两个相应的信号状态均为“1”，则在执行该指令后，RLO 为“1”。如果其中一个相应的信

号状态为“0”，则在指令执行后，RLO 为“0”。 
如果连续多次执行该指令，那么只有所有的查询结果都为“1”，逻辑运算的 终结果才能为

“1”。
““与”运算 ”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位（==0、

<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

参数

下表列出了“与”运算指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

AN：“与”运算取反 (S7-300, S7-400)

说明

使用““与”运算取反”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“0”，并且将查询结果

与该逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“与”运算。因此，查询结果是将所检查的操作数

信号状态取反后的结果。如果操作数的信号状态为“0”，则查询结果为“1”。如果操作数的信

号状态为“1”，则查询结果为“0”。
在执行该指令之前，如果查询结果和 RLO 的信号状态均为“1”，那么执行该指令之后，RLO 为
“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6706 编程和操作手册, 11/2022



在执行该指令之前，如果查询结果和 RLO 的信号状态均为“0”，那么执行该指令之后，RLO 为
“0”。
““与”运算取反”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位

（==0、<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

参数

下表列出了““与”运算取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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O：“或”运算 (S7-300, S7-400)

说明

使用““或”运算”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“1”，并且将查询结果与该

逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“或”运算。因此，查询结果与所检查的操作数信号状

态相同。 
如果其中一个相应的信号状态为“1”，则在执行该指令之后，RLO 为“1”。如果这两个相应的

信号状态均为“0”，则在执行该指令之后，RLO 也为 “0”。
如果连续多次执行该指令，那么只要其中一个查询结果为“1”，逻辑运算的 终结果就为“1”。
““或”运算”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位（==0、
<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

参数

下表列出了““或”运算”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

ON：“或”运算取反 (S7-300, S7-400)

说明

使用““或”运算取反”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“0”，并且将查询结果

与该逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“或”运算。因此，查询结果是将所检查的操作数

信号状态取反后的结果。如果操作数的信号状态为“0”，则查询结果为“1”。如果操作数的信

号状态为“1”，则查询结果为“0”。
在执行该指令之前，如果查询结果或者 RLO 的信号状态为“1”，那么执行该指令之后，RLO 为
“1”。如果这两个相应的信号状态均为“0”，则在执行该指令之后，RLO 也为“0”。
如果连续多次执行该指令，那么只要其中一个查询结果为“1”，逻辑运算的 终结果就为“1”。
““或”运算取反”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位

（==0、<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

参数

下表列出了““或”运算取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

待检查其信号状态的操作

数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

X：“异或”运算 (S7-300, S7-400)

说明

使用““异或”运算 ”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“1”，并且将查询结果与该

逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“异或”运算。因此，查询结果与所检查的操作数信号

状态相同。如果这两个相应的信号状态不同，那么执行该指令之后，RLO 为“1”。如果两个

信号状态相同，那么 RLO 为“0”。 
在执行该指令之前，如果 RLO 为“1”且所检查的操作数也为“1”，那么 RLO 将被复位为“0”。如

果 RLO 为“1”且操作数的信号状态为“0”，那么在执行指令后，RLO 将被置位为“1”。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果连续多次执行该指令，那么只要其中一个查询结果为“1”，RLO 的 终结果就为“1”。如

果所有查询的结果均为“1”或“0”，那么 RLO 将被复位为“0”。
““异或”运算”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位（==0、
<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

参数

下表列出了““异或”运算”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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XN：“异或”运算取反 (S7-300, S7-400)

说明

使用““异或”运算取反”指令来检查二进制操作数的信号状态是否为“0”，并且将查询结

果与该逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行“或”运算。因此，查询结果是将所检查的操作

数信号状态取反后的结果。如果这两个相应的信号状态不同，那么执行该指令之后，RLO 为
“1”。如果两个信号状态相同，那么 RLO 为“0”。 
如果所检查操作数的信号状态为“0”，则查询结果为“1”。将查询结果与 RLO“1”进行“异或”

运算，结果的信号状态为“0”。RLO 为“0”时，其逻辑运算结果的信号状态为“1”。
““异或”运算取反”指令也可以用于检查状态字的信号状态。为此，需指定相应的状态位

（==0、<>0、>0、<0、>=0、<=0、OV、OS、UO、BR）作为指令的参数。

参数

下表列出了““异或”运算取反”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

要查询其信号状态的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

O：先“与”后“或”运算 (S7-300, S7-400)

说明

使用“先“与”后“或”运算”指令，可以在“或”运算前执行多个“与”运算。存储“与”

运算的整体结果，并将其与当前的逻辑运算结果 (RLO) 或任何其它信号的查询结果进行“或”

运算。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

A(：“与”运行嵌套开始 (S7-300, S7-400)

说明

使用““与”运算嵌套开始”指令，在进行“与”运算之前先执行括号内的表达式指令。

执行指令时，CPU 将保存逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR 和状态位 OR。保存的 
RLO 再与完整嵌套表达式的逻辑运算结果进行“与”运算。如果嵌套表达式之后还有其它信

号查询，那么将与这些查询的结果也进行“与”运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

AN(：“与非”运算嵌套开始 (S7-300, S7-400)

说明

使用“‘与非’运算嵌套开始”指令，在进行“与”运算之前将执行括号内的表达式指令，

然后再对括号内表达式的整体结果取反。 
执行指令时，CPU 将保存逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR 和状态位 OR。执行了

括号内表达式中的指令后，将对括号内表达式的 RLO 整体结果取反，然后再将其与保存的 
RLO 进行“与”运算。如果括号内的表达式之后还有其它信号查询，那么这些查询结果也将

进行“与”运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

AN( // 嵌套表达式开始

// 对括号内表达式的 RLO 进行“与”运算，并将整体结果取反

O "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“或”运

算。

O "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“或”运

算。

) // 嵌套表达式结束

AN "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“0”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

O(：“或”运算嵌套开始 (S7-300, S7-400)

说明

使用““或”运算嵌套开始”指令，在进行“或”运算之前先执行括号内的表达式指令。

执行指令时，CPU 将保存逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR 和状态位 OR。执行了

括号内表达式中的指令后，将保存的 RLO 与括号内表达式的整体 RLO 进行“或”运算。如

果括号内的表达式之后还有其它信号查询，那么这些查询结果也将进行“或”运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

O( // 嵌套表达式开始

// 对嵌套表达式的 RLO 进行“或”运算

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

) // 嵌套表达式结束

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

ON(：“或非”运算嵌套开始 (S7-300, S7-400)

说明

使用“‘或非’运算嵌套开始”指令，在进行“或”运算之前先执行括号内的表达式指令，

并对括号内的表达式的整体结果取反。

执行指令时，CPU 将保存逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR 和状态位 OR。执行了

括号内表达式中的指令后，将对括号内表达式的 RLO 整体结果取反，然后再将其与保存的 
RLO 进行“或”运算。如果括号内的表达式之后还有其它信号查询，那么这些查询结果也将

进行“或”运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

ON( // 嵌套表达式开始

// 对嵌套表达式的 RLO 进行“或”运算，然后将整个结果取反

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

) // 嵌套表达式结束

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

X(：“异或”运算嵌套开始 (S7-300, S7-400)

说明

使用““异或”运算嵌套开始”指令，在进行“异或”运算之前先执行括号内的表达式指令。

执行指令时，CPU 将保存逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR 和状态位 OR。执行了

括号内的表达式中的指令后，将保存的 RLO 与括号内表达式的整体 RLO 进行“异或”运算。

如果括号内的表达式之后还有其它信号查询，那么这些查询结果也将进行“异或”运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

X( // 嵌套表达式开始

// 将嵌套表达式的 RLO 进行“异或”运算

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

) // 嵌套表达式结束

X "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

XN(：“异或非”运算嵌套开始 (S7-300, S7-400)

说明

使用“‘异或非’运算嵌套开始”指令，在进行“异或”运算之前先执行括号内的表达式指

令，并对括号内的表达式的整体结果取反。

执行指令时，CPU 将保存逻辑运算的当前结果 (RLO) 及二进制结果 BR 和状态位 OR。执行了

括号内表达式中的指令后，将对括号内表达式的 RLO 整体结果取反，然后再将其与保存的 
RLO 进行“异或”运算。如果括号内的表达式之后还有其它信号查询，那么这些查询结果也

将进行“异或”运算。

还可以通过在括起的表达式中编写一条同样包含由括号括起的表达式的指令，将括起的表达

式进行嵌套。这里可嵌套的深度限定为 7 层。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

XN( // 嵌套表达式开始

// 将嵌套表达式的 RLO 进行“异或”运算，然后对整个结果取反

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

) // 嵌套表达式结束

XN "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
通过位逻辑运算指令查询状态位 (页 207)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

)：嵌套闭合 (S7-300, S7-400)

说明

使用“嵌套闭合”指令来指定括号内表达式的结束。在执行指令之后，嵌套表达式的完整结

果将与打开嵌套表达式的指令进行逻辑运行。 
使用下列指令打开嵌套表达式：

• A(：“与”运行嵌套开始

• AN(：“与非”运算嵌套开始

• O(：“或”运算嵌套开始

• ON(：“或非”运算嵌套开始

• X(：“异或”运算嵌套开始

• XN(：“异或非”运算嵌套开始

执行“嵌套闭合”指令之后，CPU 会将二进制结果 BR 置位为运算括号内表达式之前的信号

状态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
在 STL 中查询状态位 (页 207)

=：赋值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“赋值”指令以将 CPU 中保存的逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态分配给指定操作数。如

果 RLO 的信号状态为“1”，则置位操作数。如果信号状态为“0”，则操作数复位为“0”。
“赋值”指令的执行受“主控继电器”(MCR) 影响。当 MCR 位设置为“0”时，指定操作数的信

号状态将设置为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“赋值”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 要赋值给当前 RLO 的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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R：复位 (S7-300, S7-400)

说明

使用“复位”指令以将指定操作数的信号状态复位为“0”。
只有在当前的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行该指令。执行该指令后，指定操作数将

复位为“0”。如果当前 RLO 为“0”，则指定操作数的信号状态保持不变。

“复位”指令的执行受“主控继电器”(MCR) 影响。如果 MCR 位置位为 "0"，则指定操作数的

信号状态保持不变。

参数

下表列出了“复位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L RLO 为“1”时复位的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "Tag_Output" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数复位为“0”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
插入 STL 指令 (页 9539)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6723



编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

S：置位 (S7-300, S7-400)

说明

使用“置位”指令以将指定操作数的信号状态置位为“1”。
只有在当前的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”时，才执行该指令。执行该指令后，指定操作数将

置位为“1”。如果当前 RLO 为“0”，则指定操作数的信号状态保持不变。

“置位”指令的执行受“主控继电器”(MCR) 影响。如果 MCR 位置位为 "0"，则指定操作数的

信号状态保持不变。

参数

下表列出了“置位”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L RLO 为“1”时置位的操作

数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

S "Tag_Output" // 如果 RLO 为“1”，则操作数将置位为“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
状态字的基本信息 (页 194)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

NOT：取反 RLO (S7-300, S7-400)

说明

使用“取反 RLO”指令，可对逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态进行取反。可以在任何地方使用

“取反 RLO”指令，甚至是在逻辑运算中。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查操作数“Tag_Input_1”的信号状态是否为“1”，然后与当前的 
RLO 进行 “与”运算。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数“Tag_Input_2”的信号状态是否为“1”，然后与当前的 
RLO 进行 “与”运算。

A "Tag_Input_3" // 检查操作数“Tag_Input_3”的信号状态是否为“1”，然后与当前的 
RLO 进行 “与”运算。

NOT // 将 RLO 的信号状态取反

= "Tag_Output" // 将 RLO 的信号状态分配给操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input_1 1 1 1 0 0 0 1 0
Tag_Input_2 0 1 1 0 1 1 0 1
Tag_Input_3 0 0 1 0 0 1 1 1
Tag_Output 1 1 0 1 1 1 1 1

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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编程和操作手册, 11/2022 6725



为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SET：将 RLO 置位为 1 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 RLO 置位为 1”指令，将当前逻辑运算的结果 (RLO) 置位为信号状态“1”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)

CLR：将 RLO 复位为 0 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 RLO 复位为 0”指令，将当前逻辑运算的结果 (RLO) 置位为信号状态“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SAVE：将 RLO 保存到 BR 位 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 RLO 保存到 BR 位”指令，将逻辑运算的结果 (RLO) 保存到二进制结果 (BR) 中。在

执行过程中，此指令会将当前逻辑运算结果的信号状态传送到状态位 BR。该指令的操作与

条件无关，不会影响其它状态位。

说明

在执行指令“将 RLO 保存到 BR 位”后，可通过同一块或下级块中的指令再次修改 BR 位。 

使用指令“将 RLO 保存到 BR 位”，可检查块的执行状态。例如，如果在块的结尾处使用

“将 RLO 保存到 BR 位”指令，则 BR 位将置位为块当前逻辑运算结果的信号状态。 
BR 位有助于针对块调用实现 EN/ENO 机制。有关此主题的详细信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input" // 检查操作数 Tag_Input 的信号状态是否为“1”。
SAVE // 将 RLO 的信号状态传递给 BR 位。

BEC // 如果 RLO 为“1”，则块结束。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
在 STL 中的 EN/ENO 机制仿真示例 (页 175)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

FN：扫描 RLO 的信号下降沿 (S7-300, S7-400)

说明

使用“扫描 RLO 的信号下降沿”指令，可查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“1”到“0”的
更改。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“1”变为“0”，则说明出现了一个信号下降沿。

下图显示了下降沿和上升沿时，RLO 的变化：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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每次执行指令时，都会查询信号下降沿。边沿检测后，如果检测到信号下降沿，则 RLO 的
信号状态将在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，RLO 的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号下降沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 保存上一次查询的 RLO 的
边沿存储位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

FP：扫描 RLO 的信号上升沿 (S7-300, S7-400)

说明

使用“扫描 RLO 的信号上升沿”指令，可查询逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态从“0”到“1”的
更改。该指令将比较 RLO 的当前信号状态与保存在边沿存储位（<操作数>）中上一次查询

的信号状态。如果该指令检测到 RLO 从“0”变为“1”，则说明出现了一个信号上升沿。

下图显示了下降沿和上升沿时，RLO 的变化：

每次执行指令时，都会查询信号上升沿。边沿检测后，如果检测到信号上升沿，则 RLO 的
信号状态将在一个程序周期内保持置位为“1”。在其它任何情况下，RLO 的信号状态均为“0”。

说明

修改边沿存储位的地址

边沿存储器位的地址在程序中 多只能使用一次，否则，会覆盖该位存储器。该步骤将影响

到边沿检测，从而导致结果不再唯一。边沿存储位的存储区域必须位于 DB（FB 静态区域）

或位存储区中。

参数

下表列出了“扫描 RLO 的信号上升沿”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output BOOL I、Q、M、D、L 保存上一次查询的 RLO 的
边沿存储位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
为位逻辑运算设置状态位 (页 196)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

定时器操作 (S7-300, S7-400)

FR：启用定时器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“启用定时器”重新启动定时器。在上升沿时执行该指令，并通过复位内部边

沿触发标志来启动定时器。当逻辑运算结果为“1”时执行该指令，在启动定时器的过程中，即

使在启动指令之前没有出现信号上升沿，定时器也会重新启动。如果在启动指令前，逻辑运

算结果为 "0"，那么复位内部边沿触发标志不会影响定时器。

在执行“启用定时器”指令之前，如果逻辑运算结果更改为“0”，则在重新启动定时器之后

该结果不受影响。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6731



即使在启动函数执行期间未启动定时器，累加器 1 中也会有 S5TIME 形式的有效定时器值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了“启用定时器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 已启动的定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_EnableInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

FR "MyTimer" // 如果为信号上升沿，则启用定时器。

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SP "MyTimer" // 当操作数“Tag_StartInput”或操作数“Tag_EnableInput”上出现

信号上升沿且同时操作数“Tag_StartInput”的信号状态为“1”时，将启

动脉冲定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
L：加载定时器值 (页 6733)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

L：加载定时器值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“装载定时器值”指令，将指定的定时器的定时器值装载到累加器 1 中。装载二进制码

的定时器值时，不会载入时基。此时将零写入累加器 1 中，而不是时基。

加载完成后，累加器 1 中的值为 INT 数据类型的正数。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

下图示例说明了如何将时间值加载到累加器中：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“加载定时器值”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 加载了当前时间值的定时

器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_EnableInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

FR "MyTimer" // 如果为信号上升沿，则启用定时器。

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SP "MyTimer" // 当操作数“Tag_StartInput”或操作数“Tag_EnableInput”上出现

信号上升沿且同时操作数“Tag_StartInput”的信号状态为“1”时，将启

动脉冲定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。

参见

在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LC：加载 BCD 码定时器值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“加载 BCD 码定时器值”指令，将加载累加器 1 中双编码指定定时器的 BCD 码定时器

值。在加载过程中，时基将传送到累加器 1 中。

加载完成后，累加器 1 中的值将为 S5TIME 形式的时间段。累加器 1 中剩余的字将用零填满。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

下图说明了如何将时间值加载到累加器中：

参数

下表列出了“加载 BCD 码定时器值”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 加载了当前 BCD 码定时器

值的定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_EnableInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

FR "MyTimer" // 如果为信号上升沿，则启用定时器。

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SP "MyTimer" // 当操作数“Tag_StartInput”或操作数“Tag_EnableInput”上出现

信号上升沿且同时操作数“Tag_StartInput”的信号状态为“1”时，将启

动脉冲定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

LC "MyTimer" // 将定时器中当前的 BCD 码定时器值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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R：复位定时器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“复位定时器”指令，将所指定的定时器复位为“0”。在当前的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”
时，执行该指令。只有在执行指令之前 RLO 为“1”，所指定的定时器才会返回值“0”。该指令

同时也将时间值和已编程时间段的时基复位为 "0"。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

说明

“复位定时器”指令不会复位内部边沿存储器位。要复位内部边沿存储器位，需要对“启用

定时器”指令进行编程，或者执行该指令，以便在信号状态为“0”时开始计时。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了“复位定时器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 待复位的定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SP：启动脉冲定时器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“启动脉冲定时器”指令，将在上升沿时启动所指定的定时器。如果检测到信号上升沿，

将执行该指令并启动定时器。之后，在执行指令前只要逻辑运算结果 (RLO) 保持为“1”，定

时器便会运行累加器 1 指定的一段时间。如果在该时间段结束之前，RLO 更改为 "0"，定时

器便会停止。只要该时间段未结束，那么查询结果为 "1" 的定时器状态将返回查询结果 "1"。
在执行“启动脉冲定时器”指令之前如果有上升沿则会重新启动定时器，或者使用“启用定

时器”指令重新启动该定时器。只能重新启动未复位的定时器。

累加器 1 中的时间段由时间值和时基组成。如果指定的定时器通过“启动脉冲定时器”指令

启动，则会根据时基对时间值进行减计数。当计数值减为零时，定时器停止运行。

即使在指令执行期间定时器未启动，累加器 1 中也会存在 S5TIME 形式的有效时间段。如果

累加器 1 中的 BCD 值无效，则将执行同步错误处理（STOP 或 OB122）。状态位 OV 不受影

响。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“启动脉冲定时器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 启动脉冲定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SP "MyTimer" // 当操作数“Tag_StartInput”或操作数“Tag_EnableInput”上出现

信号上升沿且同时操作数“Tag_StartInput”的信号状态为“1”时，将启

动脉冲定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器并停止计时。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。
LC "MyTimer" // 将当前时间值以 BCD 格式加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue_BCD" // 将时间值以 BCD 格式传送到操作数“Tag_TimerValue_BCD”中

下图为本示例的时序图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6739



参见

在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SE：启动扩展脉冲定时器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“启动扩展脉冲定时器”指令，在上升沿时启动所指定的定时器。如果检测到信号上升

沿，将执行该指令并启动定时器。之后，在执行指令前只要逻辑运算结果变为 "0"，定时器

便会在累加器 1 指定的时间段中运行。只要该时间段未结束，那么查询结果为 "1" 的定时器

状态将返回查询结果 "1"。
在每个信号上升沿处，该指令都将在预定的时间段重新启动定时器，即使定时器仍未计时结

束。

累加器 1 中的时间段由时间值和时基组成。如果指定的定时器通过“启动扩展脉冲定时器”

指令启动，则会根据时基对时间值进行减计数。当计数值减为零时，定时器停止运行。

即使在指令执行期间定时器未启动，累加器 1 中也会存在 S5TIME 形式的有效时间段。如果

累加器 1 中的 BCD 值无效，则将执行同步错误处理（STOP 或 OB 122）。状态位 OV 不受

影响。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“启动扩展脉冲定时器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 以扩展脉冲启动的定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SE "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号上升沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动扩展脉冲定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器并停止计时。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。
LC "MyTimer" // 将当前时间值以 BCD 格式加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue_BCD" // 将时间值以 BCD 格式传送到操作数“Tag_TimerValue_BCD”中

下图为本示例的时序图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

SD：启动接通延时定时器 (S7-300, S7-400)

说明

当在启动输入处检测到信号状态“1”时，“启动接通延时定时器”指令将启动一个编程的定

时器。只要该信号状态保持为“1”，定时器将在超出累加器 1 中指定的持续时间后停止计时。

如果定时器计时结束且启动输入的信号状态仍为“1”，则定时器状态的查询将返回“1”。如果

启动输入处的信号状态为“0”，则将复位定时器。此时，查询定时器状态将返回信号状态“0”。
只要启动输入的信号状态再次变为“1”，定时器将再次运行。

定时器输出的信号状态与启动输入的信号状态相同。启动输入与输出直接互连，而非连接连

接定时器。

累加器 1 中的持续时间在内部由定时器值和时基构成。指令启动时，编程的时间值减计数到 
0。 
即使在指令执行期间定时器未启动，累加器 1 中也会存在 S5TIME 形式的有效时间段。如果

累加器 1 中无有效的 BCD 值且前导逻辑运算结果 RLO 返回值“0”，则将状态位 OV 置位为“1”。
将不启动任何同步错误处理。如果累加器 1 中的 BCD 值有效，则将状态位 OV 复位为“0”。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“启动接通延时定时器”的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 以接通延时启动的定时器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SD "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号上升沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动接通延时定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器并停止计时。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。
LC "MyTimer" // 将当前时间值以 BCD 格式加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue_BCD" // 将时间值以 BCD 格式传送到操作数“Tag_TimerValue_BCD”中

下图为本示例的时序图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6743



参见

在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SS：启动保持型接通延时定时器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“启动保持型接通延时定时器”指令，在上升沿时启动所指定的定时器。如果检测到信

号上升沿，将执行该指令并启动定时器。之后，即使在执行指令前逻辑运算结果 (RLO) 更改为

“0”，定时器也会在累加器 1 中所指定的时间段内运行。当时间用完后，将查询定时器的状

态是否为 "1"，并返回查询结果 "1"。因此，在执行指令前查询结果不受当前逻辑运算结果信

号状态的影响。

在每个信号上升沿处，该指令都将在预定的时间段重新启动定时器，即使定时器仍未计时结

束。

累加器 1 中的时间段由时间值和时基组成。如果指定的定时器通过“启动保持型接通延时定

时器”指令启动，则会根据时基对时间值进行减计数。当计数值减为零时，定时器停止运行。

即使在指令执行期间定时器未启动，累加器 1 中也会存在 S5TIME 形式的有效时间段。如果

累加器 1 中的 BCD 值无效，则将执行同步错误处理（STOP 或 OB 122）。状态位 OV 不受

影响。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“启动保持型接通延时定时器”的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 启动保持型接通延时定时

器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SS "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号上升沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动保持型接通延时定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器并停止计时。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。
LC "MyTimer" // 将当前时间值以 BCD 格式加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue_BCD" // 将时间值以 BCD 格式传送到操作数“Tag_TimerValue_BCD”中

下图为本示例的时序图：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6745



参见

在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SF：启动关断延时定时器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“启动关断延时定时器”指令，在上升沿时启动所指定的定时器。如果检测到信号下降

沿，将执行该指令并启动定时器。之后，定时器将在累加器 1 中指定的时间段内运行。如果

在该时间段结束之前，逻辑运算结果 (RLO) 变为“1”，则定时器复位。只有在指令执行期间

检测到信号下降沿时，定时器才会重新启动。

如果在执行指令或在预定时间期间，逻辑运算结果的信号状态为 "1"，则查询定时器状态是

否为“1”的查询结果将返回 "1"。如果时间未用完或 RLO 为“0”，则检查定时器状态是否为“1”的
查询结果将返回“0”。
累加器 1 中的时间段由时间值和时基组成。如果指定的定时器通过“启动关断延时定时器”

指令启动，则会根据时基对时间值进行减计数。当计数值减为零时，定时器停止运行。

即使在指令执行期间定时器未启动，累加器 1 中也会存在 S5TIME 形式的有效时间段。如果

累加器 1 中的 BCD 值无效，则将执行同步错误处理（STOP 或 OB 122）。状态位 OV 不受

影响。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

此处给出了如何构造时间单元的示例：L：加载定时器值 (页 6733)

参数

下表列出了指令“启动关断延时定时器”的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<定时器> Input TIMER T 启动的关断延时定时器

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_StartInput" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

L S5T#10s // 加载持续时间 (10s)
SF "MyTimer" // 当操作数 Tag_StartInput 或操作数 Tag_EnableInput 上出现

信号下降沿且同时操作数 Tag_StartInput 的信号状态为“1”时，将启

动关断延时定时器。

A "Tag_Reset" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

R "MyTimer" // 当 RLO 为“1”时，复位定时器并停止计时。

A "MyTimer" // 检查定时器的状态是否为“1”。
= "Tag_TimerStatus" // 将定时器状态分配给操作数。

L "MyTimer" // 将定时器的当前时间值加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue" // 将当前时间值传送到操作数“Tag_TimerValue”。
LC "MyTimer" // 将当前时间值以 BCD 格式加载到累加器 1 中。

T "Tag_TimerValue_BCD" // 将时间值以 BCD 格式传送到操作数“Tag_TimerValue_BCD”中

下图为本示例的时序图：

参见

在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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计数器操作 (S7-300, S7-400)

FR：启用计数器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“启用计数器”指令将执行“置位计数器”、“加计数”和“减计数”指令，而无需信

号上升沿。在指令执行过程中，该指令将内部的边沿标志的信号状态复位为 "0"。在执行相

应计数指令之前，查询的信号状态必须一直为“1”。
在执行该指令之前，如果逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”，则执行“启用计数器”指令。

对于将要执行的计数器指令，无需启用计数器。

参数

下表列出了“启用计数器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 已启用的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

FR "MyCounter" // 启用计数器

A "Tag_Input_2" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

CD "MyCounter" // 减计数

A "MyCounter" // 查询计数器的状态

= "Tag_Output" // 将查询结果分配给该操作数。

在本示例中，当操作数“Tag_Input_1”的信号状态从“0”变为“1”时，启用计数器

（“MyCounter”）。如果操作数“Tag_Input_2”的信号状态为“1”，则在启用计数器后计数值减 
1。当地址“Tag_Input_2”的信号状态为“0”时，计数值保持不变。当地址“Tag_Input_2”的信号

状态从“0”变为“1”时，无论计数器是否已启用，计数值都将减 1。
当计数器读数大于 0 时，查询计数器状态会返回结果 "1"。如果计数器读数等于 0，查询结

果则为 "0"。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

L：加载计数器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“加载计数器”指令，将指定计数器中二进制编码形式的当前值传送到累加器 1 中的低

字。所加载的计数值随后便可作为 16 位整数，以便后续处理。

下图说明了指令的工作原理：

参数

下表列出了“加载计数器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 已加载当前值的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "MyCounter" // 将二进制编码形式的当前计数值加载到累加器 1 中
L "Tag_Value" //将该计数器的值移动到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value”的值

>=I // 查询计数值是否大于或等于地址“Tag_Value”的值

= "Tag_Output" // 将查询结果分配给该操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

LC：加载 BCD 码计数器值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“加载 BCD 码计数器值”指令，将指定 BCD 码计数器中的当前值传送到累加器 1 中的

低字。所加载的计数器值随后便可以 BCD 形式使用，以便后续处理。

下图说明了“加载 BCD 码计数器值”指令的工作原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“加载 BCD 码计数器值”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 已加载当前值的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LC "MyCounter" // 将当前 BCD 码的计时器值加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output" // 将当前计数器值传送到地址“Tag_Output”中并保存。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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R：复位计数器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“复位计数器”指令，将指定计数器中当前的计数值复位为“0”。
在执行该指令之前，只有逻辑运算结果 (RLO) 的信号状态为“1”时，才执行该指令。在执行

“复位计数器”指令之前，只要 RLO 为“1”，则检查计数器状态是否为“1”的查询结果都将返回

“0”。
复位计数器时，不会复位“置位计数器”、“加计数”和“减计数”指令中内部的边沿存储

器位。

参数

下表列出了“复位计数器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 计数值复位为“0”的计数器

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

R "MyCounter" // 复位计数器

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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S：置位计数器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“置位计数器”指令，在查询时将指定的计数器置位为累加器 1 中的值。 
在执行该指令之前，如果逻辑运算的结果从“0”变为“1”，则执行“置位计数器”指令。也可

以使用“启用计数器”指令将内部边沿存储器位复位为“0”，来实现信号上升沿。 
要置位计数器，累加器 1 必须包含有效的计数值。有效计数值是指以 3 个十进制数表示的 BCD 
形式的值。只允许正计数值，计数指令无法处理负计数值。如果累加器 1 中的 BCD 值无效，

则将执行同步错误处理（STOP 或 OB122）。状态位 OV 不受影响。

参数

下表列出了“置位计数器”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 已置位的计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

L "Tag_CountValue" // 将计数值加载到累加器 1 中。

S "MyCounter" // 将计数器置位为累加器 1 中的值

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CU：加计数 (S7-300, S7-400)

说明

在执行该指令之前，如果逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”，则使用“加计数”指令将当前

计数值加 1。在每个信号上升沿处，计数值都将继续递增，直到达到上限“999”。在执行指

令之前，如果达到限值，则 RLO 不会再影响计数值。

只有在信号上升沿时，才能执行“加计数”指令。也可以使用“启用计数器”指令将内部边

沿存储器位复位为“0”，来实现信号上升沿。 

参数

下表列出了“加计数”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 在上升沿时计数值加 1 的
计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

CU "MyCounter" // 在上升沿时，计数值加 1。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CD：减计数 (S7-300, S7-400)

说明

在执行该指令之前，如果逻辑运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”，则使用“减计数”指令将当前

计数值减 1。在每个信号上升沿处，计数值都将继续递减，直到达到下限“0”。在执行指令之

前，如果达到限值，则 RLO 不会再影响计数值。计数值为负数时，不进行计数。

只有在信号上升沿时，才能执行“减计数”指令。也可以使用“启用计数器”指令将内部边

沿存储器位复位为“0”，来实现信号上升沿。

参数

下表列出了“减计数”指令的参数：

操作数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input COUNTER C 在上升沿时计数值减 1 的
计数器。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input" // 检查信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运算。

CD "MyCounter" // 在上升沿时，计数值减 1。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
在定时器和计数器指令中设置状态位 (页 199)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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比较操作 (S7-300, S7-400)

? I：比较 16 位整数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“比较 16 位整数”指令，将比较累加器 2 和累加器 1 中低字的内容，并将累加器 1 和 2 
的内容解释为 16 位整数。该指令根据指定的比较函数进行比较。

下表列出了可用的比较函数及其含义：

比较函数 含义

==I 等于（16 位整数）

<>I 不等于（16 位整数）

>I 大于（16 位整数）

<I 小于（16 位整数）

>=I 大于等于（16 位整数）

<=I 小于等于（16 位整数）

比较操作的结果会影响逻辑运算结果 (RLO) 和状态位 CC 1 与 CC 0。如果满足比较条件，RLO 
将置位为信号状态“1”。如果不满足比较条件，RLO 将置位为信号状态“0”。 
下表列出了不同比较函数对 RLO 的影响： 

比较函数 ACCU 2 > ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 = ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 < ACCU 1 
时的 RLO

==I 0 1 0
<>I 1 0 1
>I 1 0 0
<I 0 0 1
>=I 1 1 0
<=I 0 1 1

状态位 CC 1 和 CC 0 的设置取决于比较过程中两个值的关系。

执行比较函数后，累加器 1 和 2 的内容保持不变。执行比较函数后，可以使用赋值函数和

跳转函数评估逻辑运算结果。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Input_1”的值 
L "Tag_Input_2" // 将累加器 1 (Tag_Input_1) 中的内容转移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Input_2”的值

>I // 比较操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值。

= "Tag_Output" // 将比较的结果指定给操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input_1 10 10 5
Tag_Input_2 5 10 10
Tag_Output 1 0 0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

? D：比较 32 位整数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“比较 32 位整数”指令，将累加器 2 (ACCU 2) 中的内容与累加器 1 (ACCU 1) 中的内

容进行比较。将累加器 1 和 2 的内容解释为 32 位整数。该指令根据指定的比较函数进行比较。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表列出了可用的比较函数及其含义：

比较函数 含义

==D 等于（32 位整数）

<>D 不等于（32 位整数）

>D 大于（32 位整数）

<D 小于（32 位整数）

>=D 大于等于（32 位整数）

<=D 小于等于（32 位整数）

比较操作的结果会影响逻辑运算结果 (RLO) 和状态位 CC 1 与 CC 0。如果满足比较条件，RLO 
将置位为信号状态“1”。如果不满足比较条件，RLO 将复位为信号状态“0”。 
下表列出了不同比较函数对 RLO 的影响：

比较函数 ACCU 2 > ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 = ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 < ACCU 1 
时的 RLO

==D 0 1 0
<>D 1 0 1
>D 1 0 0
<D 0 0 1
>=D 1 1 0
<=D 0 1 1

状态位 CC 1 和 CC 0 的设置取决于比较过程中两个值的关系。

执行比较函数后，累加器 1 和 2 的内容保持不变。执行比较函数后，可以使用赋值函数和

跳转函数评估逻辑运算结果。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Input_1”的值 
L "Tag_Input_2" // 将累加器 1 (Tag_Input_1) 的内容转移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Input_2”的值

>D // 比较操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值。

= "Tag_Output" // 将比较的结果指定给操作数“Tag_Output”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input_1 150000 150000 100000
Tag_Input_2 100000 150000 150000
Tag_Output 1 0 0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

? R：比较浮点数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“比较浮点数”指令，将累加器 2 (ACCU 2) 中的内容与累加器 1 (ACCU 1) 中的内容进

行比较。将累加器 1 和 2 的内容解释为浮点数。要进行比较，累加器 1 和 2 必须包含有效

的浮点数。该指令根据指定的比较函数进行比较。

下表列出了可用的比较函数及其含义：

比较函数 含义

==R 等于（浮点数）

<>R 不等于（浮点数）

>R 大于（浮点数）

<R 小于（浮点数）

>=R 大于等于（浮点数）

<=R 小于等于（浮点数）

比较操作的结果会影响逻辑运算结果 (RLO) 和状态位 CC 1 与 CC 0。如果满足比较条件，RLO 
将置位为信号状态“1”。如果不满足比较条件，RLO 将复位为信号状态“0”。 

指令
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下表列出了不同比较函数对 RLO 的影响： 

比较函数 ACCU 2 > ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 = ACCU 1 
时的 RLO

ACCU 2 < ACCU 1 
时的 RLO

==R 0 1 0
<>R 1 0 1
>R 1 0 0
<R 0 0 1
>=R 1 1 0
<=R 0 1 1

状态位 CC 1 和 CC 0 的设置取决于比较过程中两个值的关系。

说明

在比较无效浮点数的过程中，CPU 将逻辑运算结果置位为“0”，并将状态位 CC 0、CC 1、OV 
和 OS 置位为“1”。

执行比较函数后，累加器 1 和 2 的内容保持不变。执行比较函数后，可以使用赋值函数和

跳转函数评估逻辑运算结果。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Input_1”的值

L "Tag_Input_2" // 将累加器 1 (Tag_Input_1) 中的内容转移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Input_2”的值

>R // 比较操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值。

= "Tag_Output" // 将比较的结果指定给操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input_1 10515 10515 5232
Tag_Input_2 5232 10515 10515
Tag_Output 1 0 0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置比较指令的状态位 (页 203)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

数学函数 (S7-300, S7-400)

整数 (S7-300, S7-400)

+I：加整数（16 位） (S7-300, S7-400)

说明

使用“加整数（16 位）”指令将累加器 1 和 2 低字中的值相加。该指令将这些值解释为 16 
位整数。 
该指令将和值保存在累加器 1 的低字中，累加器 1 中的高字保持不变。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示合计值为负数、零或正数。如果该值超出了所允

许的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载加法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载加法运算中的第二个值。

+I // 将两个值相加

T "Tag_Result" // 将合计值传送给操作数“Tag_Result”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

-I：减整数（16 位） (S7-300, S7-400)

说明

使用“减整数（16 位）”指令从累加器 2 低字的值中减去累加器 1 低字的值。该指令将累

加器 1 和 2 的值解释为 16 位整数。 
该指令将差值保存在累加器 1 的低字中，累加器 1 中的高字保持不变。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示差值为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将减法运算中的第一个值加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中的第二个值进行减法运算。

-I // 从累加器 2 中减去累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将差值传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

*I：乘整数（16 位） (S7-300, S7-400)

说明

使用“乘整数（16 位）”指令将累加器 1 和 2 的低字中的值相乘。该指令将这些值解释为 16 
位整数。 
该指令将累加器 1 中的乘积保存为 32 位整数 (DINT)。 
指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示乘积为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载乘法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载乘法运算中的第二个值。

*I // 将两个值相乘

T "Tag_Result" // 将乘积传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6763



编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

/I：除整数（16 位） (S7-300, S7-400)

说明

使用“除整数（16 位）”指令将累加器 2 低字的内容除以累加器 1 低字的内容。该指令将

这两个累加器的值解释为 16 位整数。 
该指令有两个结果：除法运算的商和余数。商是除法运算的整数结果。该指令将结果值保存

在累加器 1 的低字中，该指令将除法运算的余数保存在累加器 1 中的高字中。如果被除数

为负数，则除法的余数也为负数。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示商为负数、零或正数。如果该值超出了所允许的

数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果被零除，该指令会将零作为商，并且在任何情况下都将零作为余数。在这种情况下，状

态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 都将置位为信号状态“1”。 
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将被除数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将被除数移动到累加器 2 中。

// 将除数加载到累加器 1 中。

/I // 将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将结果传送到操作数“Tag_Result”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前

下表列出了执行“除整数（16 位）”指令前，累加器 1 和 2 的低字中的内容：

累加器 值

累加器 2 13
累加器 1 4

执行后

下表列出了执行“除整数（16 位）”指令后，累加器 1 中的内容：

累加器 1 值

位 0 到 15
（低字）

3

位 16 到 31
（高字）

1

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

+D：加双整型数（32 位） (S7-300, S7-400)

说明

使用“加双整型数（32 位）”指令将累加器 1 和 2 中的值相加。该指令将这些值解释为 32 
位整数。该指令将和值保存在累加器 1 中。 
指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示合计值为负数、零或正数。如果该值超出了所允

许的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载加法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载加法运算中的第二个值。

+D // 将两个值相加

T "Tag_Result" // 将合计值传送给操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

-D：减双整型数（32 位） (S7-300, S7-400)

说明

使用“减双整型数（32 位）”指令，从累加器 2 的值中减去累加器 1 的值。该指令将累加器 1 
和 2 的值解释为 32 位双整型数。该指令将减法运算的结果保存在累加器 1 中。 
指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示差值为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将减法运算中的第一个值加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将减法运算的第二个值加载到累加器 1 中。

-D // 从累加器 2 中减去累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将差值传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

*D：乘双整型数（32 位） (S7-300, S7-400)

说明

使用“乘双整型数（32 位）”指令将累加器 1 和 2 中的值相乘。该指令将这些值解释为 32 
位整数。该指令将乘积保存在累加器 1 中。 
指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示乘积为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载乘法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载乘法运算中的第二个值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

*D // 将两个值相乘

T "Tag_Result" // 将乘积传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

/D：除双整型数（32 位） (S7-300, S7-400)

说明

使用“除双整型数（32 位）”指令，将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。该指令将累加器 1 
和 2 的值解释为 32 位双整型数。该指令将除法运算的结果（商）保存在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示商为负数、零或正数。如果该值超出了所允许的

数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果被零除，则该指令会将零作为商。在这种情况下，状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 都将

置位为信号状态“1”。 
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将被除数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将被除数移动到累加器 2 中。

// 将除数加载到累加器 1 中。

/D // 将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将商传送到操作数“Tag_Result”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前

下表列出了执行“除双整型数（32 位）”指令前，累加器 1 和 2 中的内容：

累加器 值

累加器 2 13
累加器 1 4

执行后

下表列出了执行“除双整型数（32 位）”指令后，累加器 1 中的内容：

累加器 值

累加器 1 3

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

+：加常数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“加常数”指令，将指定常数的值与累加器 1 中的内容相加。可以将常数值指定为 16 为
整型数或 32 位双整形数。该指令将结果存储在累加器 1 中。加 16 位整数时，该指令仅影

响累加器 1 的低字。

要将 16 位整数作为 DINT 数学函数进行加法运算，需要在常数前输入“L#”。“加常数”指令

允许使用负数。

该指令不影响任何状态位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“加常数”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> INT、DINT 待相加的常数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

+ 25 // 将累加器 1 的值加上 25。
T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_3”的值

+ -100 // 将累加器 1 中的值减去 100。
<I // 检查累加器 2 中的值是否小于累加器 1 中的值

JC NEXT // 如果查询结果为“1”，则跳转到跳转标签 NEXT  处。

// 如果查询结果为“0”，则执行下一条指令。

T "Tag_Result_2" 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result_2”。
L "Tag_Value_4" // 加载操作数“Tag_Value_4”的值。

+ L#20 // 将累加器 1 的内容加上 20。
// 加法运算作为 DINT 运算完成

T "Tag_Result_3" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result_3”。
NEXT: L "Tag_Value_5" // 跳转标签“NEXT”

// 加载操作数“Tag_Value_5”的值。

+D // 将累加器 1 和 2 中的值相加。

T "Tag_Result_4" // 将合计值传送给操作数“Tag_Result_4”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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INC：递增 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“递增”，将递增累加器 1 中的值，增幅为指令参数所指定的值。指定值的范围在 0 
到 255 之间。仅递增累加器 1 中低字节中的值。高字节中的值不会进行传送。 
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

累加器 2、3 和 4 中的内容将保持不变。

如果参数值超出允许的值范围，将影响结果，但不会生成错误消息。

参数

下表列出了“递增”指令的参数：

参数 格式 说明

<常数> 8 位整数 待递增的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 将操作数的值加载到累加器 1。
INC 5 // 将累加器 1 的值加 5。
T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DEC：递减 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“递减”，将递减累加器 1 中的值，减幅为指令参数所指定的值。指定值的范围在 0 
到 255 之间。仅递减累加器 1 中低字节中的值。高字节中的值不会进行传送。 
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

累加器 2、3 和 4 中的内容将保持不变。

如果参数值超出允许的值范围，将影响结果，但不会生成错误消息。

参数

下表列出了“递减”指令的参数：

参数 格式 说明

<常数> 8 位整数 待递减的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 加载累加器 1 中操作数的值。

DEC 5 // 将累加器 1 中的值减去 5。
T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令
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MOD：返回除法的余数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“返回除法的余数”指令，将累加器 2 的值除以累加器 1 的值，并保存除法运算的余

数。 
该指令将累加器 1 和 2 的值解释为 32 位整数。该指令将除法运算的余数保存在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示除法运算的余数为负数、零或正数。如果该值超

出了所允许的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果被零除，则该指令会返回零作为结果。在这种情况下，状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 都
将置位为信号状态“1”。 
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将被除数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将被除数移动到累加器 2 中。

// 将除数加载到累加器 1 中。

MOD // 将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将除法运算的余数传送给操作数“Tag_Result”。

处理前

下表列出了在执行“返回除法的余数”指令前，累加器 1 和 2 中的内容：

累加器 值

累加器 2 13
累加器 1 4

指令
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执行后

下表列出了在执行“返回除法的余数”指令后，累加器 1 中的内容：

累加器 值

累加器 1 1

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

浮点数 (S7-300, S7-400)

+R：加浮点数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“加浮点数”指令，将累加器 1 和 2 中的值相加。该指令将这些值解释为浮点数。该

指令将和值保存在累加器 1 中。 
指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示合计值为负数、零或正数。如果该值超出了所允

许的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果输入了无效的浮点数或无穷大符号 (+/- ∞)，则该指令会向累加器 1 写入无效值，并将

状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载加法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载加法运算中的第二个值。

+R // 将两个值相加

T "Tag_Result" // 将合计值传送给操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

-R：减浮点数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“减浮点数”指令，从累加器 2 的值中减去累加器 1 的值。该指令将累加器 1 和 2 的
值解释为浮点数。该指令将差值保存在累加器 1 中。 
指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示差值为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果输入了无效的浮点数或无穷大符号 (+/- ∞)，则该指令会向累加器 1 写入无效值，并将

状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将减法运算中的第一个值加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将减法运算的第二个值加载到累加器 1 中。

-R // 从累加器 2 中减去累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将差值传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

*R：乘浮点数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“乘浮点数”指令，将累加器 1 和 2 中包含的值相乘。该指令将这些值解释为浮点数。

该指令将乘积保存在累加器 1 中。 
指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示乘积为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果输入了无效的浮点数或无穷大符号 (+/- ∞)，则该指令会向累加器 1 写入无效值，并将

状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载乘法运算中的第一个值。

L "Tag_Value_2" // 加载乘法运算中的第二个值。

*R // 将两个值相乘

T "Tag_Result" // 将乘积传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

/R：除浮点数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“除浮点数”指令，将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。该指令将累加器 1 和 2 的值

解释为浮点数。该指令将除法运算的结果（商）保存在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示商为负数、零或正数。如果该值超出了所允许的

数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果被零除，则该指令会将零作为商。在这种情况下，状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 都将

置位为信号状态“1”。 
如果输入了无效的浮点数或无穷大符号 (+/- ∞)，则该指令会向累加器 1 写入无效值，并将

状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
如果是带有两个累加器的控制器，那么在执行完指令之后，累加器 2 中的内容保持不变。

如果是带有四个累加器的控制器，那么累加器 3 中的内容将复制到累加器 2 中，累加器 4 中
的内容将复制到累加器 3 中。在执行该指令之后，累加器 4 中的内容保持不变。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将被除数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将被除数移动到累加器 2 中。

// 将除数加载到累加器 1 中。

/R // 将累加器 2 的值除以累加器 1 的值。

T "Tag_Result" // 将商传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

ABS：计算绝对值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算绝对值”指令，可计算累加器 1 中值的绝对值。该指令将累加器 1 的内容解释

为浮点数并将尾数的符号置位为“0”。结果存储在累加器 1 中。

“计算绝对值”指令不影响任何状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 将浮点数加载到累加器 1 中
ABS // 计算绝对值

T "Tag_Result" // 将结果传送到操作数“Tag_Result”。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value -1.5E+02
Tag_Result 1.5E+02

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

扩展的浮点数 (S7-300, S7-400)

SQR：计算平方 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算平方”指令，对累加器 1 中的浮点数求平方，并将结果存储在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果是无效浮点数，则该指令会将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。其它累加器的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

SQR // 计算平方

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SQRT：计算平方根 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算平方根”指令，对累加器 1 中的浮点数求平方根，并将结果存储在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 中的值小于零或为无效浮点数，该指令会向累加器 1 中写入无效值，并将状

态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 的值为“0”，则该指令返回值“0”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。其它累加器的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

+R // 将累加器 1 和 2 中的值相加。

// 将和值存储在累加器 1 中。

SQRT // 求平方根

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

EXP：计算指数值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算指数值”指令，将以底数 e (e = 2.718282) 和累加器 1 中的浮点数计算指数。该

指令将结果存储在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果是无效浮点数，则该指令会将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。其它累加器的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

EXP // 计算指数值

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令
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LN：计算自然对数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算自然对数”指令，可以计算累加器 1 中值以 e (e = 2.718282) 为底数的自然对数。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 中的值小于或等于零，该指令会向累加器 1 中写入无效值，并将状态位 CC 0、
CC 1、OV 和 OS  置位为“1”。如果浮点数无效，该指令还会将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 
置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。其它累加器的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

LN // 计算自然对数

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SIN：计算正弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算正弦值”指令，可计算累加器 1 中角度的正弦值。该角度必须指定为弧度，并且

作为浮点数位于累加器 1 中。该指令将结果存储在累加器 1 中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。如果是无效浮点数，则该指令会将状态位 CC 
0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。其它累加器的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

SIN // 计算正弦值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

ASIN：计算反正弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算反正弦值”指令，通过累加器 1 中的值来计算对应该值的角度。累加器 1 的值

必须为“-1”到“1”之间的浮点数。

该指令的结果以弧度形式返回，并存储在累加器 1 中。根据累加器 1 的值，这一结果可以为 
-π/2 到 +π/2 (π= 3.14159) 之间的值。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。

指令
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如果累加器 1 中的值超出了所允许的值范围，该指令会向累加器 1 中写入无效浮点值，并

将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。如果浮点数无效，该指令还会将状态位 CC 0、
CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。其它累加器的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

ASIN // 计算反正弦值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

COS：计算余弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算余弦值”指令，可计算累加器 1 中角度的余弦值。该角度必须指定为弧度，并且

作为浮点数位于累加器 1 中。该指令将结果存储在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。如果是无效浮点数，则该指令会将状态位 CC 
0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。其它累加器的内容保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

COS // 计算余弦值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

ACOS：计算反余弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算反余弦值”指令，通过累加器 1 中的值来计算对应该值的角度。累加器 1 的值

必须为“-1”到“1”之间的浮点数。

该指令的结果以弧度形式返回，并存储在累加器 1 中。根据累加器 1 的值，这一结果可以为“0”
到“π”(π= 3.14159) 之间的值。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 中的值超出了所允许的值范围，该指令会向累加器 1 中写入无效浮点值，并

将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。如果浮点数无效，该指令还会将状态位 CC 0、
CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。其它累加器的内容保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

ACOS // 计算反余弦值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

TAN：计算正切值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算正切值”指令，可计算累加器 1 中角度的正切值。该角度必须指定为弧度，并且

作为浮点数位于累加器 1 中。该指令将结果存储在累加器 1 中。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。如果是无效浮点数，则该指令会将状态位 CC 
0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。其它累加器的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

TAN // 计算正切值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

ATAN：计算反正切值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算反正切值”指令，通过累加器 1 中的值来计算对应该值的角度。累加器 1 的值

必须为浮点数。

该指令的结果以弧度形式返回，并存储在累加器 1 中。根据累加器 1 的值，这一结果可以为 
-π/2 到 +π/2 (π= 3.14159) 之间的值。

指令执行之后，状态位 CC 0 和 CC 1 将指示结果为负数、零或正数。如果该值超出了所允许

的数值范围，则将状态位 OV 和 OS 置位为“1”。
如果累加器 1 中的值超出了所允许的值范围，该指令会向累加器 1 中写入无效浮点值，并

将状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。如果浮点数无效，该指令还会将状态位 CC 0、
CC 1、OV 和 OS 置位为“1”。
该指令仅影响累加器 1 的内容。其它累加器的内容保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

ATAN // 计算反正切值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

装载和传送 (S7-300, S7-400)

装载 (S7-300, S7-400)

L：加载 (S7-300, S7-400)

说明

使用“加载”指令，可加载累加器 1 中特定操作数的内容。并在下列某个存储区中，通过字

节、字或双字对待加载的操作数进行寻址：

• 输入和输出的过程映像 (I, Q)
• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• 指针

• I/O (PI)
• 定时器 (T)
• 计数器 (C)
累加器 1 的存储区域以字节为单位，有 32 位。 
该指令以字节为单位将待装载的操作数内容，写入累加器 1 的低字。累加器 1 中的剩余字

节将用“0”填充。

该指令以字为单位将待加载的操作数内容写入累加器 1 的低字。该寻址字节的高位将因此传

送到累加器 1 的低字中（位 0 到 7）。而该寻址字节的低位则写入累加器 1 的高位。累加器 1 
高字中的剩余字节将用“0”填充。

该指令以双字为单位将待加载的操作数内容写入累加器 1 的 32 个位中。高地址位字节将因

此传送到累加器 1 的低字节中（位 0 到 7）。而将低地址字节写入 24 到 31 位中。

下表显示的示例说明了通过装载字节、字和双字格式的操作数，对累加器 1 内容进行更改：

指令 累加器 1
  31 . . . . . . 24  23 . . . . . . 16 15 . . . . . . 8 7 . . . . . . 0
装载一个字

节：

L MB10 

0000 0000 0000 0000 0000 0000 <MB10>

装载一个

字：

L MW10 

0000 0000 0000 0000 <MB10> <MB11>

装载双字：

L MD10
<MB10> <MB11> <MB12> <MB13>

在装载指定操作数的过程中，累加器 1 中的原有内容将移动到累加器 2 中。“加载”指令

将累加器 1 的所有内容都传送到累加器 2 中。在此过程中，累加器 2 中的原有内容丢失。

如果是带有 4 个累加器的控制器，那么累加器 3 和 4 中的内容不会受该指令的影响。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“加载”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 位字符串、整

数、定时器、

REAL, DATE, 
TOD, CHAR

I、Q、PI、M、

L、DB、DI、T、
C、指针、参数

加载了内容的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_3”的值

+R // 将累加器 1 和 2 中的值相加。

// 将和值存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)
STL 编程示例 (页 9562)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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L STW：将状态字加载至累加器 1 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将状态字加载到累加器 1”指令，可加载累加器 1 中的状态字。在此过程中，该指令

将各个状态位写入累加器 1 的低字中。累加器 1 中的剩余位使用“0”进行填充。

下表列出了执行“将状态字加载至累加器 1”指令后，累加器的内容：

  累加器 1
位号 31-9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
内容 0 BR CC 1 CC 0 OV OS OR STA RLO /FC

无论状态位的信号状态如何，都会执行该指令。

说明

S7-300 系列（S7-318 除外）的控制器不会将状态位 /FC、STA 和 OR 加载到累加器 1 中。这

些位中将写入“0”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L STW // 将状态字加载到累加器 1 中。

T "Tag_STW" // 将累加器 1 中的内容（状态位）传送到操作数“Tag_STW”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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LAR1：将累加器 1 的内容加载到 AR1 (S7-300, S7-400)

说明

使用“用累加器 1 的内容加载至 AR1”指令，将累加器 1 中的内容加载到地址寄存器 1 (AR1) 
中。累加器 1 中值的格式必须为 POINTER。 
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L P#10.0 // 在累加器 1 中载入指针（P#10.0）。

LAR1 // 将累加器 1 的内容加载到地址寄存器 1。
L MW [AR1,P#4.0] // 将 MW14 加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value”的内容加载到累加器 1 中。

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A I [AR1,P#2.1] // 检查位 I12.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

= "Tag_Output" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则将操作数“Tag_Output”置位为

“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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LAR1 <D>：用双字或区域指针装载至 AR1 (S7-300, S7-400)

说明

使用“用双字或区域指针加载至 AR1”指令，将双字或区域内部指针、跨区域指针的内容加

载到地址寄存器 1 (AR1) 中。因此双字中的内容必须与区域指针格式相匹配。

在下列某个存储区中，可以寻址指针和双字：

• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

该指令不会更改累加器中的内容。

参数

下表列出了“用双字或区域指针加载至 AR1”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<D> Input DWORD、
POINTER

D、M、L 加载了内容的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR1 P#10.0 // 将区域内部指针 P#10.0 中的内容加载到地址寄存器 1。
L MW [AR1,P#4.0] // 将 MW14 加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value”的内容加载到累加器 1 中。

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A I [AR1,P#2.1] // 检查位 I12.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

= "Tag_Output" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则将操作数“Tag_Output”置位为

“1”。
LAR1 MD20 // 用 MD20 (MD20 = P#30.0) 中的内容加载至地址寄存器 1
A I [AR1,P#2.1] // 检查位 I32.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

LAR1 AR2：用 AR2 的内容装载至 AR1 (S7-300, S7-400)

说明

使用“用 AR2 的内容加载至 AR1”指令，将地址寄存器 2 (AR2) 中的内容加载到地址寄存器 
1 (AR1) 中。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

该指令不会更改累加器中的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR2 P#20.0 // 将区域内部指针 P#20.0 中的内容加载到地址寄存器 2 中。

LAR1 AR2 // 将地址寄存器 2 中的内容复制到地址寄存器 1 中。

L MW [AR1,P#4.0] // 将 MW24 加载到累加器 1 中。

T "Tag_2" // 将累加器 1 的内容传送到“Tag_2”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LAR2：用累加器 1 的内容装载至 AR2 (S7-300, S7-400)

说明

使用“用累加器 1 的内容加载至 AR2”指令，将累加器 1 中的内容加载到地址寄存器 2 (AR2) 
中。累加器 1 中值的格式必须为 POINTER。 
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L P#10.0 // 在累加器 1 中载入指针（P#10.0）。

LAR2 // 将累加器 1 的内容加载到地址寄存器 2。
L MW [AR2,P#4.0] // 将 MW14 加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value”的内容加载到累加器 1 中。

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A I [AR2,P#2.1] // 检查位 I12.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

= "Tag_Output" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则将操作数“Tag_Output”置位为

“1”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LAR2 <D>：用双字或区域指针装载至 AR2 (S7-300, S7-400)

说明

使用“用双字或区域指针加载至 AR2”指令，将双字或区域内部指针、跨区域指针的中内容

装载到地址寄存器 2 (AR2)。因此双字中的内容必须为区域指针 (POINTER)。
在下列某个存储区中，可以寻址指针和双字：

• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

语法

“用双字或区域指针加载至 AR2”指令的语法如下所示：

 
LAR2 <D>

参数

下表列出了“用双字或区域指针加载至 AR2”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<D> Input DWORD、
POINTER

D、M、L 加载了内容的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR2 P#10.0 // 将区域内部指针 P#10.0 中的内容加载到地址寄存器 2。
L MW [AR2,P#4.0] // 将 MW14 加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value”的内容加载到累加器 1 中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A I [AR2,P#2.1] // 检查位 I12.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

= "Tag_Output" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则将操作数“Tag_Output”置位为

“1”。
LAR2 MD20 // 用 MD20 (MD20 = P#30.0) 中的内容加载至地址寄存器 2
A I [AR2,P#2.1] // 检查位 I32.1 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

传送 (S7-300, S7-400)

T：传送 (S7-300, S7-400)

说明

使用“传送”指令，将累加器 1 的内容以字节、字或双字为单位传送到指定的操作数。该指

令不会更改累加器 1 中的内容。指定操作数必须在下列某个存储区域中进行寻址：

• 输入和输出的过程映像 (I, Q)
• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)
• I/O (PQ)
要传送的字节数取决于指定操作数的格式。如果操作数为字节格式，则该指令将传送累加器 1 
中 0 到 7 位的内容。 
如果操作数为字格式，则该指令将传送累加器 1 中低位对齐的字中的内容。将累加器 1 的
低位字节传送到操作数的高位寻址字节。同时将累加器 1 的 8 到 15 位传送到该操作数的低

位字节。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果指定的操作数为双字格式，则该指令将传送累加器 1 的全部内容。累加器 1 的低位字

节将传送到操作数的 高位地址字节处。同时将累加器 1 的 24 到 31 位传送到该操作数的

低位寻址字节。

下表中的示例说明了如何以字节、字和双字为单位传送累加器 1 中的内容：

指令 累加器 1
位 31 . . ... . 

24
 23 . . . . . . 16 15 . . .. . . 8 7 . . . . . . 0

累加器 1 中的内容 字节 (n) 字节 (n+1) 字节 (n+2) 字节 (n+3)
传送一个字节   字节 (n+3)
传送一个字   字节 (n+2) 字节 (n+3)
传送双字 字节 (n) 字节 (n+1) 字节 (n+2) 字节 (n+3)

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

“传送”指令的执行受“主控继电器”(MCR) 影响。当 MCR 位置位为“0”时，会将值“0”传送到

所指定的操作数。

参数

下表列出了“传送”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Output 位字符串、整

数、定时器、

REALDATETODC
HAR

I、Q、PQ、M、

L、DB、DI
累加器 1 中的内容将传送

到的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_1" // 将乘积（累加器 1 中的内容）传送到操作数“Tag_Result_1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_3”的值

+R // 将累加器 1 和 2 中的值相加。

// 将和值存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_2" // 将合计值（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result_2”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
主控继电器 (页 215)
使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)
STL 编程示例 (页 9562)

T STW：将累加器 1 传送到状态字 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将累加器 1 传送到状态字”指令，将累加器 1 的 0 到 8 位传送给状态字。 
下表列出了因执行该指令而覆盖其状态位的累加器 1 中的位：

  累加器 1
位号 8 7 6 5 4 3 2 1 0
状态位 BR CC 1 CC 0 OV OS OR STA RLO /FC

无论状态位的信号状态如何，都会执行该指令。

说明

“将累加器 1 传送到状态字”指令不会装载状态字 /FC、STA 和 OR 的位。只会将位 1、4、5、
6、7 和 8 装载到累加器 1 的低字的对应位中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_STW" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_STW”的值。

T STW // 将累加器 1 的 0 到 8 位传送到状态字

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

CAR：交换 AR1 和 AR2 的内容 (S7-300, S7-400)

说明

使用“交换 AR1 和 AR2 的内容”指令将地址寄存器 1 (AR1) 和 2 (AR2) 中的内容交换。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

该指令不会更改累加器中的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR1 P#10.0 // 将区域内部指针 P#10.0 中的内容加载到地址寄存器 1。
LAR2 P#20.0 // 将区域内部指针 P#20.0 中的内容加载到地址寄存器 2 中。

CAR // 交换地址寄存器中的内容。

L MD [AR1,P#2.0] // 将 MD22 加载到累加器 1 中。

T MD [AR2,P#2.0] // 将 MD12 传送给累加器 2。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

TAR1：将 AR1 的内容传送至累加器 1 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 AR1 的内容传送至累加器 1”指令，将地址寄存器 1 (AR1) 的内容传送到累加器 1 中。

因此累加器 1 的内容将移动到累加器 2 中。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR1 P#15.0 // 将区域内部指针 P#15.0 中的内容加载到地址寄存器 1。
TAR1 // 将地址寄存器 1 (P#15.0) 的内容传送到累加器 1 中。

T "Tag_Pointer" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Pointer”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TAR1 <D>：将 AR1 的内容传送至双字 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 AR1 的内容传送至双字”指令，将地址寄存器 1 (AR1) 中的内容传送到双字。因此

必须在下列某个存储区对该双字进行寻址：

• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

参数

下表列出了“将 AR1 的内容传送至双字”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<D> Output DWORD D、M、L 累加器 1 中的内容将传送

到的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

TAR1 %DBD20 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到数据双字 DBD20。
TAR1 %DID30 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到背景双字 DID30。
TAR1 %LD18 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到本地数据双字 LD18。
TAR1 %MD24 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到存储器双字 MD24。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

TAR1 AR2：将 AR1 的内容传送至 AR2 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 AR1 的内容传送至 AR2”指令，将地址寄存器 1 (AR1) 中的内容复制到地址寄存器 
2 (AR2) 中。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR1 P#10.4 // 将区域内部指针 P#10.4 中的内容加载至地址寄存器 1。
TAR1 AR2 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到地址寄存器 2。
A I [AR2,P#3.2] // 检查位 I13.6 的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”

运算。

= "Tag1" // 将操作数“Tag_1”置位为“1”

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6803



TAR2：将 AR2 的内容传送至累加器 1 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 AR2 的内容传送至累加器 1”指令，将地址寄存器 2 (AR2) 的内容传送到累加器 1 中。

因此累加器 1 的内容将移动到累加器 2 中。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

LAR2 P#20.0 // 将区域内部指针 P#20.0 中的内容加载到地址寄存器 2 中。

TAR2 // 将地址寄存器 2 (P#20.0) 的内容传送到累加器 1 中。

T "Tag_Pointer" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Pointer”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

TAR2 <D>：将 AR2 的内容传送至双字 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 AR2 的内容传送至双字”指令，将地址寄存器 2 (AR2) 中的内容传送到双字。因此

必须在下列某个存储区对该双字进行寻址：

• 位存储器 (M)
• 临时本地数据 (L)
• 数据块 (DB，DI)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

参数

下表列出了“将 AR2 的内容传送至双字”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<D> Output DWORD D、M、L 累加器 2 中的内容将传送

到的操作数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

TAR2 %DBD20 // 将地址寄存器 2 中的内容传送到数据双字 DBD20。
TAR2 %DID30 // 将地址寄存器 2 中的内容传送到背景双字 DID30。
TAR2 %LD18 // 将地址寄存器 2 中的内容传送到本地数据双字 LD18。
TAR2 %MD24 // 将地址寄存器 2 中的内容传送到存储器双字 MD24。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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转换操作 (S7-300, S7-400)

BTI：将 BCD 码转换为 16 位整型 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 BCD 码转换为 16 位整型”指令，将累加器 1 低字中的值转换为 16 位整数。该指

令将待转换的字解释为三位二进制编码表示的十进制数 (BCD)。
累加器 1 的 1 到 11 位将指示待转换的值。允许的值范围为“-999”到“+999”。
结果值的符号将从累加器 1 的位 15 读取。如果该位的信号状态为“0”，则符号为正。如果该

位的信号状态为“1”，则符号为负。位 12 至位 14 在转换中不使用。

如果该 BCD 码包含有伪四位二进制值，则 CPU 将报告编程错误并打开组织块“OB121”。如

果组织块 OB121 不存在，则 CPU 将变更为 STOP 模式。

转换结果将保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字中的内容不受该指令的影响。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 BCD 码加载到累加器 1 中。

BTI // 将 BCD 码转换为 16 位整型。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

ITB：将 16 位整型转换为 BCD 码 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 16 位整型转换为 BCD 码”指令，将累加器 1 低字中的值转换为三位二进制编码表

示的十进制数 (BCD)。该指令把待转换的值解释为 16 位整数。

累加器 0 的 1 到 11 位将指示待转换的值。允许的值范围为“-999”到“+999”。如果待转换的

值超出此范围，则 OV 和 OS 位将置位为信号状态“1”。此时不执行转换。

从累加器 1 的第 12 到 15 位中所读取的结果为值的符号。如果该些位的信号状态为“0”，则

符号为正。如果这四位的信号状态均为“1”，则符号为负。 
转换结果将保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字中的内容不受该指令的影响。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 16 位整数加载到累加器 1 中。

ITB // 将整数转换为 BCD 码。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6807



参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

BTD：将 BCD 码转换为 32 位整型 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 BCD 码转换为 32 位整型”指令，将累加器 1 中的值转换为 32 位整数。该指令把

待转换的值解释为七位二进制编码表示的十进制数 (BCD)。 
累加器 1 的 0 到 27 位将指示待转换的值。所允许的值范围为“-9999999”到“+9999999”。
结果值的符号将从累加器 1 的位 31 读取。如果该位的信号状态为“0”，则符号为正。如果该

位的信号状态为“1”，则符号为负。位 28 至位 30 在转换中不使用。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

如果该 BCD 码包含有伪四位二进制值，则 CPU 将报告编程错误并打开组织块“OB121”。如

果组织块 OB121 不存在，则 CPU 将变更为停止模式。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 BCD 码加载到累加器 1 中。

BTD // 将 BCD 码转换为 32 位整型。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

ITD：将 16 位整型转换为 32 位整型 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 16 位整型转换为 32 位整型”指令，将累加器 1 低字中的值转换为 32 位整数。该

指令把待转换的值解释为 16 位整数。

在转换中不会使用 0 到 15 位。因此该结果值的第 16 到 31 位均使用第 15 位的信号状态进

行填充。

结果值将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 16 位整数加载到累加器 1 中。

ITD // 将 16 位整数转换为 32 位整数。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表列出了在执行该指令前后累加器 1 中的内容：

状态 累加器 1
  31 . . . . . . . . . . . . . .16 15 . . . . . . . . . . . . . .0
处理前 XXXX XXXX XXXX XXXX 1111 1111 1111 0110
执行后 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111 0110
  X：这些位的信号状态与转换无关

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

DTB：将 32 位整型转换为 BCD 码 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 32 位整型转换为 BCD 码”指令，将累加器 1 中的值转换为七位二进制编码表示的

十进制数 (BCD)。该指令把待转换的值解释为 32 位整数。

累加器 1 的 0 到 27 位将指示待转换的值。所允许的值范围为“-9999999”到“+9999999”。如

果待转换的值超出此范围，则 OV 和 OS 位将置位为信号状态“1”。此时不执行转换。

结果值的符号将从累加器 1 的 28 到 31 位读取。如果该些位的信号状态为“0”，则符号为正。

如果这四位的信号状态均为“1”，则符号为负。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 32 位整数装载到累加器 1 中
DTB // 将 32 位整型转换为 BCD 码
T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

DTR：将 32 位整数转换为浮点数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将 32 位整数转换为浮点数”指令，将累加器 1 中的值转换为浮点数。该指令把待转

换的值解释为 32 位整数。

由于 32 位整数的精度比浮点数高，因此转换结果将四舍五入到下一个整数。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将 32 位整数装载到累加器 1 中
DTR // 将 32 位整数转换为浮点数。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

INVI：对 16 位整数求反码 (S7-300, S7-400)

说明

使用“对 16 位整数求反码”指令，将累加器 1 低字中的值逐位取反。

在执行期间，该指令对累加器 1 低字中每个位的信号状态进行取反。将 1 替换为 0，将 0 替
换为 1。
结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字中的内容不受该指令的影响。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将值装载到累加器 1 中
INVI // 求反码

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

  15 . . . . . . . . . . . . . .0
Tag_Input 0110 0011 1010 1110
Tag_Output 1001 1100 0101 0001

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

INVD：对 32 位整数求反码 (S7-300, S7-400)

说明

使用“对 32 位整数求反码”指令可以将累加器 1 中的值逐位取反。

在执行期间，该指令将累加器 1 中所有位的信号状态取反。将 1 替换为 0，将 0 替换为 1。
该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将值装载到累加器 1 中
INVD // 求反码

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

  31 . . . . . . . . . . .  . . .16 15 . . . . . . . . . . . . . .0
Tag_Input 0110 1111 1000 1100 0110 0011 1010 1110
Tag_Output 1001 0000 0111 0011 1001 1100 0101 0001

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

NEGI：对 16 位整数求反码 (S7-300, S7-400)

说明

使用“对 16 位整数求反码”指令，通过取反来更改累加器 1 低字中值的符号。该指令将累

加器 1 的值解释为 16 位整数。 
该指令的执行过程相当于乘以“-1”。该指令的结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字

中的内容不受该指令的影响。

“对 16 位整数求反码”指令会影响状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS。下表列出了该指令的结

果如何影响状态位：

结果： CC 1 CC 0 OV OS
+1 到 +32767 1 0 0 -
0 0 0 0 -
-1 到 -32767 0 1 0 -
(-) 32768 0 1 1 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将值装载到累加器 1 中
NEGI // 对 16 位整数求反码

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

  15 . . . . . . . . . . . . . .0
Tag_Input 0101 1101 0011 1000
Tag_Output 1010 0010 1100 1000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

NEGD：对 32 位整数求反码 (S7-300, S7-400)

说明

使用“对 32 位整数求反码”指令，通过取反来更改累加器 1 中值的符号。该指令将累加器 1 
的值解释为 32 位整数。 
该指令的执行过程相当于乘以“-1”。该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保

持不变。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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“对 32 位整数求反码”指令会影响状态位 CC 0、CC 1、OV 和 OS。下表列出了该指令的结

果如何影响状态位：

结果 CC 1 CC 0 OV OS
+1 到 +2147483647 1 0 0 -
0 0 0 0 -
-1 到 -2147483647 0 1 0 -
(-) 2147483648 0 1 1 1

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将值装载到累加器 1 中
NEGD // 对 32 位整数求反码。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

状态 值

  31 . . . . . . . . . . . . . .16 15 . . . . . . . . . . . . . .0
Tag_Input 0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1000
Tag_Output 1010 0000 1001 1011 1010 0010 1100 1000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
设置带有整数的指令中的状态位 (页 201)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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NEGR：对浮点数取反 (S7-300, S7-400)

说明

使用“对浮点数取反”指令，对累加器 1 中第 31 位的信号状态取反。该指令将累加器 1 的
值解释为浮点数。尾数的符号位于浮点数的第 31 位。

该指令的执行过程相当于乘以“-1”。指令执行之后，将尾数的符号取反。 
该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

该指令不影响任何状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将浮点数加载到累加器 1 中
NEGR // 对浮点数取反。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 1.5E+02
Tag_Output -1.5E+02

参见

有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

CAW：交换累加器 1 低字中的字节顺序 (S7-300, S7-400)

说明

使用“交换累加器 1 低字中的字节顺序”指令，将交换累加器 1 低字中两个低字节的顺序。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表列出了在执行该指令前后累加器 1 中的内容：

状态 累加器 1 中的字节

处理前 值 A 值 B 值 C 值 D
执行后 值 A 值 B 值 D 值 C

该指令的结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字中的字节则不受该指令的影响，保

持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 加载累加器中的值。

CAW // 交换累加器 1 低字中的字节顺序。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 0000 1111 0000 1111
Tag_Output 0000 1111 1111 0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

CAD：交换累加器 1 中的字节顺序 (S7-300, S7-400)

说明

使用“交换累加器 1 中的字节顺序”指令，将交换累加器 1 中各个字节的顺序。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表列出了在执行该指令前后累加器 1 中的内容：

状态 累加器 1 中的字节

处理前 值 A 值 B 值 C 值 D
执行后 值 D 值 C 值 B 值 A

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将操作数的值加载到累加器 1。
CAD // 交换累加器 1 中各个字节的字节顺序。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 1111 0000 0000 1111 0000 0000 1111 1111
Tag_Output 1111 1111 0000 0000 0000 1111 1111 0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

RND：取整 (S7-300, S7-400)

说明

使用“取整”指令，将累加器 1 中的值转换为 32 位整数。该指令把待转换的值解释为浮点

数并将该值取整，得到下一个整数。

如果浮点数恰好是偶数和奇数之间的数，则结果为偶数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

如果满足下列条件之一，则不执行转换并置位状态位 OV 和 OS：
• 累加器 1 中的值不是有效的浮点数。

• 转换结果不在 DINT 数据类型的整数所允许的范围内。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将浮点数加载到累加器 1 中
RND // 将浮点数取整为一个整数。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 101.5 -101.5
Tag_Output 102 -102

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

TRUNC：截尾取整 (S7-300, S7-400)

说明

使用“截尾取整”指令，将累加器 1 中的值转换为 32 位整数。该指令将待转换的值解释为

浮点数，并将返回的整数作为结果。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果满足下列条件之一，则不执行转换并置位状态位 OV 和 OS：
• 累加器 1 中的值不是有效的浮点数。

• 转换结果不在 DINT 数据类型的整数所允许的范围内。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将浮点数加载到累加器 1 中
TRUNC // 将浮点数转换为 DINT 数据类型的整数。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 101.5 -101.5
Tag_Output 101 -101

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

RND+：浮点数向上取整 (S7-300, S7-400)

说明

使用“浮点数向上取整”指令，将累加器 1 中的值转换为 32 位整数。该指令将待转换的值

解释为浮点数并将该值向上取整，得到下一个整数。该指令的结果是一个 DINT 数据类型的

数，大于或等于待转换的浮点数。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果满足下列条件之一，则不执行转换并置位状态位 OV 和 OS：
• 累加器 1 中的值不是有效的浮点数。

• 转换结果不在 DINT 数据类型的整数所允许的范围内。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将浮点数加载到累加器 1 中
RND+ // 浮点数向上取整。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 100.5 -100.5
Tag_Output 101 -100

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

RND-：浮点数向下取整 (S7-300, S7-400)

说明

使用“浮点数向下取整”指令，将累加器 1 中的值转换为 32 位整数。该指令将待转换的值

解释为浮点数并将该值向下取整，得到下一个整数。该指令的结果是一个 DINT 数据类型的

数，小于或等于待转换的浮点数。

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果满足下列条件之一，则不执行转换并置位状态位 OV 和 OS：
• 累加器 1 中的值不是有效的浮点数。

• 转换结果不在 DINT 数据类型的整数所允许的范围内。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input" // 将浮点数加载到累加器 1 中
RND- // 浮点数向下取整。

T "Tag_Output" // 将结果传送到操作数“Tag_Output”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Input 100.5 -100.5
Tag_Output 100 -101

参见

有效数据类型概述 (页 253)
设置带有浮点数的指令中的状态位 (页 202)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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程序控制指令 (S7-300, S7-400)

跳转 (S7-300, S7-400)

跳转标签 (S7-300, S7-400)

说明

使用“跳转标签”，来指定程序中的特定位置，跳转后可从该位置恢复程序执行。跳转标签

的名称中 多可以包含 128 个字母、数字或下划线。 
跳转标签与指定跳转标签的指令必须位于同一数据块中。跳转标签的名称在块中只能分配一

次。每个跳转标签可以跳转到多个位置。

允许向前跳转和向后跳转。跳转的 大距离为 -32768 或 +32767 个程序代码字。实际可以

跳过的 大指令数目，取决于程序中所使用的语句组合（单字、双字或三字语句）。

如果使用 MCR 功能，跳转标签必须与跳转指令位于相同的 MCR 范围内。

遵守跳转标签的以下语法规则：

• 字母（a 至 z，A 至 Z）
• 字母和数字组合；请检查排列顺序是否正确，如首先是字母，然后数字字母（a - z，A - Z，

0 - 9）。

• 不能使用特殊字符或反向排序字母与数字组合，如首先是数字，然后是字母（0-9，a - z，
A - Z）

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载第一个比较值。

L "Tag_Input_2" // 加载第二个比较值。

>I // 检查操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值

JC MyLABEL // 扫描结果如果为“1”，则跳转到跳转标签“MyLABEL”并继续执行程序

// 如果查询结果为“0”，则执行下一条指令。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output”中。

MyLABEL:A "Tag_Input_4" // 发生跳转时，将从该点继续执行程序。

// 查询操作数“Tag_Input_4”是否为“1”

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

JU：无条件跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“无条件跳转”指令来中断线性程序执行并在指定跳转标签所标记的位置继续执行程序。

该指令的执行始终与条件无关。 
“无条件跳转”指令不影响任何状态位。

参数

下表列出了“无条件跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载第一个比较值。

L "Tag_Input_2" // 加载第二个比较值。

>I // 检查操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值

JC MyLABEL_1 // 扫描结果如果为“1”，则跳转到跳转标签“MyLABEL_1”并继续执行程序

// 如果查询结果为“0”，则继续执行线性程序。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output_1" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_1”中。

JU MyLABEL_2 // 跳转到跳转标签“MyLABEL_2”并从这里恢复程序执行。

MyLABEL_1: L "Tag_Input_4" // 跳转标签

// 将操作数“Tag_Input_4”的内容加载到累加器 1 中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

T "Tag_Output_2" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_2”中。

MyLABEL_2：A "Tag_Input_5" // 跳转标签“MyLABEL_2”
// 查询操作数“Tag_Input_5”是否为“1”

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

JC：若 RLO = 1 则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若 RLO = 1 则跳转”指令，将根据逻辑运算的结果中断线性程序的执行，并在指定的

跳转标签标记处恢复程序执行。 
只有在当前的 RLO 为“1”时，才会跳转到指定的跳转标签处。在指令执行之前，如果当前 RLO 
为“0”，则不执行跳转，且在下一条指令处恢复执行程序。

无论是否满足条件，“若 RLO = 1 则跳转”指令都会将 RLO 和状态位 STA 置位为“1”，并将

状态位 OR 和 /FC 置位为“0”。

参数

下表列出了“若 RLO = 1 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载第一个比较值。

L "Tag_Input_2" // 加载第二个比较值。

>I // 检查操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值

JC MyLABEL // 如果 RLO = "1"，则跳转到跳转标签“MyLABEL”处并从这里继续执行

程序。

// 如果 RLO = "0"，则执行下一条指令。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output_1" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_1”中。

MyLABEL: L "Tag_Input_4" // 发生跳转时，将从该点继续执行程序。

// 将操作数“Tag_Input_4”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output_2" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Output_2”。

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

JCN：若 RLO = 0 则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若 RLO = 0 则跳转”指令，将根据逻辑运算的结果 (RLO) 中断线性程序的执行，并在

指定的跳转标签标记处恢复程序执行。 
只有在当前的 RLO 为“0”时，才会跳转到指定的跳转标签处。在指令执行之前，如果当前 RLO 
为“1”，则不执行跳转，且在下一条指令处恢复执行程序。

无论是否满足条件，“若 RLO = 0 则跳转”指令都会将 RLO 和状态位 STA 置位为“1”，并将

状态位 OR 和 /FC 置位为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“若 RLO = 0 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 查询操作数“Tag_Input_1”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "Tag_Input_2" // 查询操作数“Tag_Input_2”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

JCN MyLABEL // 如果 RLO = "0"，则跳转到跳转标签“MyLABEL”处并在此继续执行程

序。

// 如果 RLO = "1"，则执行下一条指令。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output”中。

MyLABEL：A "Tag_Input_4" // 发生跳转时，将从该点继续执行程序。

// 查询操作数“Tag_Input_4”的值是否为“1”，并与 RLO 进行“与”

运算。

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

JCB：若 RLO =“1”则跳转，并保存 RLO (S7-300, S7-400)

说明

使用“若 RLO = 1 则跳转，并保存 RLO”指令，将根据逻辑运算的结果 (RLO) 中断线性程序的

执行，并在指定的跳转标签标记处恢复程序执行。同时，将当前 RLO 的信号状态复制到二

进制结果 (BR) 中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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只有在当前的 RLO 为“1”时，才会跳转到指定的跳转标签处。在这种情况下，该指令会将二

进制结果置位为“1”。 
在指令执行之前，如果当前 RLO 为“0”，则不执行跳转，且在下一条指令处恢复执行程序。在

这种情况下，该指令会将信号状态“0”分配给二进制结果。

无论是否满足条件，“若 RLO = 1 则跳转”指令都会将 RLO 和状态位 STA 置位为“1”，并将

状态位 OR 和 /FC 置位为“0”。

参数

下表列出了“若 RLO = 1 则跳转，并保存 RLO”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Input_1" // 加载第一个比较值。 
L "Tag_Input_2" // 加载第二个比较值。

>I // 检查操作数“Tag_Input_1”的值是否大于操作数“Tag_Input_2”的
值

JCB MyLABEL // 将当前 RLO 复制到 BR 中。

// 如果 RLO = "1"，则跳转到跳转标签“MyLABEL”处并从这里继续执行

程序。 
// 如果 RLO = "0"，则执行下一条指令。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output_1" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_1”中。

MyLABEL: L "Tag_Input_4" // 发生跳转时，将从该点继续执行程序。

// 将操作数“Tag_Input_4”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output_2" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_2”中。

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
有效数据类型概述 (页 253)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

JNB:：若 RLO =“0”则跳转，并保存 RLO (S7-300, S7-400)

说明

使用“若 RLO = 0 则跳转，并保存 RLO”指令，将根据逻辑运算的结果 (RLO) 中断线性程序的

执行，并在指定的跳转标签标记处恢复程序执行。同时，将当前逻辑运算结果的信号状态复

制到二进制结果 (BR) 中。

只有在当前的 RLO 为“0”时，才会跳转到指定的跳转标签处。在这种情况下，该指令会将二

进制结果置位为“0”。 
在指令执行之前，如果当前 RLO 为“1”，则不执行跳转，且在下一条指令处恢复执行程序。在

这种情况下，该指令会将信号状态“1”分配给二进制结果。

无论是否满足条件，“若 RLO = 0 则跳转”指令都会将 RLO 和状态位 STA 置位为“1”，并将

状态位 OR 和 /FC 置位为“0”。

参数

下表列出了“若 RLO = 0 则跳转，并保存 RLO”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 查询操作数“Tag_Input_1”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "Tag_Input_2" // 查询操作数“Tag_Input_2”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

JNB MyLABEL // 将当前 RLO 复制到 BR 中。

// 如果 RLO = "0"，则跳转到跳转标签“MyLABEL”处并在此继续执行程

序。

// 如果 RLO = "1"，则执行下一条指令。

L "Tag_Input_3" // 将操作数“Tag_Input_3”的内容加载到累加器 1 中。

T "Tag_Output" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Output”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

MyLABEL：A "Tag_Input_4" // 发生跳转时，将从该点继续执行程序。

// 查询操作数“Tag_Input_4”的值是否为“1”，并与 RLO 进行“与”

运算。

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

JBI:若 BR = 1 则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若 BR = 1 则跳转”指令，将根据二进制结果中断线性程序的执行，并在指定的跳转

标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 BR 为“1”时，才会跳转到指定跳转标签处。如果状态位 BR 为“0”，则不执行跳转，

且在下一条指令处继续执行程序。

无论是否满足条件，“若 BR = 1 则跳转”指令都会将状态位 STA 置位为“1”，并将状态位 OR 
和 /FC 置位为“0”。

参数

下表列出了“若 BR = 1 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

SET // 在块开始时将 Set RLO 置位为“1”
SAVE // 将 RLO 的信号状态传递给 BR 位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

.... // 执行任意程序

AN OV // 在块末尾查询 OV 位。

SAVE // 如果发生溢出，则将 BR 位置位为“0”。
// 如果没有发生溢出，则将 BR 置位为“1”。

JBI END // 如果 BR = "1"，则跳转到跳转标签 END 处。

// 如果 BR = "0"，则执行下一条指令。

R "Tag_Output_1" // 将操作数“Tag_Output_1”复位为“0”。
END: S "Tag_Output_2" // 将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

JNBI：若 BR = 0 则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若 BR = 0 则跳转”指令，将根据二进制结果 (BR) 中断线性程序的执行，并在指定的

跳转标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 BR 为“0”时，才会跳转到指定跳转标签处。在指令执行之前，如果状态位 BR 为
“1”，则不执行跳转，且在下一条指令处继续执行程序。

无论是否满足条件，“若 BR = 0 则跳转”指令都会将状态位 STA 置位为“1”，并将状态位 OR 
和 /FC 置位为“0”。

参数

下表列出了“若 BR = 0 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

SET // 在块开始时将 Set RLO 置位为“1”
SAVE // 将 RLO 的信号状态传递给 BR 位。

.... // 执行任意程序

AN OV // 在块末尾查询 OV 位。

SAVE // 如果发生溢出，则将 BR 位置位为“0”。
// 如果没有发生溢出，则将 BR 置位为“1”。

JNBI END // 如果 BR = "0"，则跳转到跳转标签 END 处。

// 如果 BR = "1"，则执行下一条指令。

S "Tag_Output" // 将操作数“Tag_Output”置位为“1”
END: BE // 块结束

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

JO：若 OV = "1" 则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若 OV = 1 则跳转”指令，将根据状态位 OV 中断线性程序的执行，并在指定的跳转

标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 OV 为“1”时，才会跳转到指定跳转标签处。例如，如果计算的结果在允许范围

之外，或在比较浮点数时返回了无效值，则将置位状态位 OV。
如果状态位 OV 为“0”，则不执行跳转，且在下一条指令处继续执行程序。

指令
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参数

下表列出了“若 OV = 1 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载值

L "Tag_Value_2" // 加载值

*I // 将两个值相乘

JO OVER // 如果状态位 OV 的信号状态为“1”，则跳转到跳转标签“OVER”处并从

这里继续执行程序。

// 如果状态位 OV 的信号状态为“0”，则执行下一条指令。

T "Tag_Result" // 将乘法运算的结果传递给操作数“Tag_Result”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

OVER: SET // 如果满足条件 (OV = "1") ，则将从这里继续执行程序。

// 将 RLO 的信号状态置位为“1”
R "Tag_Output" // 将操作数“Tag_Output”复位为“0”。
NEXT：A "MyTag_1" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_2" // 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO = 1，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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JOS：若 OS = 1 则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若 OS = 1 则跳转”指令，将根据状态位 OS 中断线性程序的执行，并在指定的跳转标

签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 OS 为“1”时，才会跳转到指定跳转标签处。发生数值范围溢出时，状态位 OV 
将置位为“1”，此时将始终置位状态位 OS。与状态位 OV 不同，即使该结果位于所允许的数

字范围内，也会置位状态位 OS。 
如果状态位 OS 为“0”，则不执行跳转，且在下一条指令处继续执行程序。

参数

下表列出了“若 OS = 1 则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载值 
L "Tag_Value_2" // 加载值

*I // 将已加载的两个值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_3" // 加载值

+I // 将所加载的值与乘积相加。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_4" // 加载值

-I // 从计算出来的合计值中减去已加载的值。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

JOS OVER // 如果前面三条指令中有任何一条指令发生溢出，则将状态位 OS 置位为

“1”
// 如果状态位 OS 的信号状态为“1”，则在跳转标签“OVER”处继续程序

执行。

// 如果状态位 OS 的信号状态为“0”，则执行下一条指令

T "Tag_Result" // 将整个运算的结果传递给操作数“Tag_Result”
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

指令
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STL 说明

OVER: SET // 如果满足条件 (OV = "1") ，则将从这里继续执行程序。

// 将 RLO 的信号状态置位为“1”
R "Tag_Output" // 将操作数“Tag_Output”复位为“0”。
NEXT：A "MyTag_1" // 跳转标签“NEXT” 

// 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_2" // 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO = 1，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

JZ：若结果为零则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若结果为零则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 和 CC 1 来中断线性程序的执行，并在

指定的跳转标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 CC 0 和 CC 1 的信号状态都为“0”时，才会跳到指定跳转标签处。满足下列条

件之一时便会出现这种情况：

• 在执行未发生溢出的算术指令后，累加器 1 的值为“0”。
• 当执行“加整数（16 位）”(+I) 或“加双整型数（32 位）”(+D) 指令时，发生负值溢出。

• 在执行发生溢出的算术指令（浮点数算术）时，值会逐渐降至允许范围以下。

• 执行比较指令后，累加器 1 和 2 中的内容相等。

• 执行字逻辑运算后，累加器 1 中的内容为零。

• 执行移位指令后， 后一个移出位的值为“0”。
在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“若结果为零则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 加载操作数“Tag_Value”的值。

SRW 1 // 将累加器 1 低字中的内容向右移动一位。

JZ ZERO // 如果移动的 后一位的信号状态为“0”，则跳转到跳转标签“OVER”处并

继续从这里执行程序

// 如果移动的 后一位的信号状态为“1”，则执行下一条指令。

L "MyTag_1" // 加载累加器 1 中操作数“MyTag_1”的值

INC 1 // 将累加器 1 的低字节加“1”。
T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

ZERO: L "MyTag_2" // 跳转标签“ZERO”
// 加载累加器 1 中操作数“MyTag_2”的值

INC 1 // 将累加器 1 的低字节加“1”。
T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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JN：若结果不为零则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若结果不为零则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 和 CC 1 来中断线性程序的执行，并

在指定的跳转标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 CC 0 和 CC 1 的信号状态不同时，才会跳到指定跳转标签处。满足下列条件之

一时便会出现这种情况：

• 在执行未发生溢出的算术指令后，累加器 1 的值不等于零。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、-I、*I、+D、-D、*D）时，发生负值溢出。

• 在对整数进行算术指令（+I、-I、*I、/I、+D、-D、*D、/D、NEGI、NEGD）时，发生正

值溢出。

• 在执行针对浮点数的算术指令时，发生正值或负值溢出。

• 执行比较指令后，累加器 1 和 2 中的内容不相等。

• 执行字逻辑运算之后，累加器 1 中的内容不为零。

• 执行移位指令后， 后一个移出位的值为“1”。
在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

参数

下表列出了“若结果不为零则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Valu_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

XOW // 执行“异或”逻辑运算

JN NOZERO // 如果累加器 1 的值不等于零，则跳转到“NOZERO”跳转标签处，并从

该处继续执行程序。

// 如果累加器 1 的值等于零，则执行下一条指令。

AN "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

指令
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STL 说明

S "Tag_Output_1" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_1”置位为“1”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

NOZERO：AN "MyTag_2" // 跳转标签“NOZERO”
// 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

JP：若结果大于零（正值）则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若结果大于零（正值）则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 和 CC 1 来中断线性程序的

执行，并在指定的跳转标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 CC 0 为“0”且 CC 1 的信号状态为“1”时，才会跳到指定跳转标签处。满足下列

条件之一时便会出现这种情况：

• 在执行未发生溢出的算术指令后，累加器 1 的值大于零。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、-I、*I、+D、-D、*D）时，发生负值溢出。

• 在执行针对整数的算术指令（*I、/I、*D、/D）时，发生正值溢出。

• 在执行针对浮点数的算术指令时，发生正值溢出。

• 执行比较函数后，累加器 2 中的内容大于累加器 1 中的内容。

• 执行逻辑运算之后，累加器 1 中的内容不为零。

• 执行移位指令后， 后一个移出位的值为“1”。
在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

指令
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参数

下表列出了“若结果大于零（正值）则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

-I // 从操作数“Tag_Value_1”的值中减去操作数“Tag_Value_2”的值。

JP POSITIVE // 累加器“1”中的结果值为正数时，跳转到跳转标签“POSITIVE”处，并

从这里继续执行程序

// 如果累加器 1 中的结果为负数，则执行下一条指令。

AN "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_1" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_1”置位为“1”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

POSITIVE：AN "MyTag_2" // 跳转标签“POSITIVE”
// 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”。
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令
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JM：若结果小于零（负值）则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若结果小于零（负值）则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 和 CC 1 来中断线性程序的

执行，并在指定的跳转标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 CC 0 的信号状态为“1”且 CC 1 的信号状态为“0”时，才会跳到指定跳转标签处。

满足下列条件之一时便会出现这种情况：

• 在执行未发生溢出的算术指令后，累加器 1 的值小于零。

• 在执行针对整数的算术指令（*I、*D）时，发生负值溢出。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、-I、+D、-D、NEGI、NEGD）时，发生正值溢出。

• 在执行针对浮点数的算术指令时，发生负值溢出。

• 执行比较函数后，累加器 2 中的内容小于累加器 1 中的内容。

在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

参数

下表列出了“若结果小于零（负值）则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

-I // 从操作数“Tag_Value_1”的值中减去操作数“Tag_Value_2”的值。

JM NEGATIVE // 累加器“1”中的结果值为负数时，跳转到跳转标签“NEGATIVE”，并从

这里继续执行程序

// 如果累加器 1 中的结果为正数，则执行下一条指令。

AN "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_1" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_1”置位为“1”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

NEGATIVE：AN "MyTag_2" // 跳转标签“NEGATIVE”
// 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

指令
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STL 说明

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”。
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

JPZ：若结果大于或等于零则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若结果大于或等于零则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 来中断线性程序的执行，并

在指定的跳转标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 CC 0 的信号状态为“0”时，才会跳转到指定跳转标签处。满足下列条件之一时

便会出现这种情况：

• 在执行未发生溢出的算术指令后，累加器 1 的值大于或等于零。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、-I、*I、+D、-D、*D）时，发生负值溢出。

• 在执行针对整数的算术指令（*I、/I、*D、/D）时，发生正值溢出。

• 在执行针对浮点数的算术指令时，发生正值溢出。

• 在执行发生溢出的算术指令（浮点数算术）时，值会逐渐降至允许范围以下。

• 执行比较函数后，累加器 2 的内容大于或等于累加器 1 的内容。

• 执行了字逻辑运算指令。

• 执行了移位指令。

在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

指令
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参数

下表列出了“若结果大于或等于零则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

-I // 从操作数“Tag_Value_1”的值中减去操作数“Tag_Value_2”的值。

JPZ REGULAR // 累加器“1”中的结果值为正数或为空时，跳转到跳转标签“REGULAR”，
并从这里继续执行程序

// 如果累加器 1 中的结果为负数，则执行下一条指令。

AN "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_1" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_1”置位为“1”。
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

REGULAR：AN "MyTag_2" // 跳转标签“REGULAR”
// 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”。
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令
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JMZ：若结果小于或等于零则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若结果小于或等于零则跳转”指令，将根据状态位 CC 1 来中断线性程序的执行，并

在指定的跳转标签标记处继续程序执行。 
只有在状态位 CC 1 的信号状态为“0”时，才会跳转到指定跳转标签处。满足下列条件之一时

便会出现这种情况：

• 在执行算术指令后如果未发生溢出，则累加器 1 的值小于或等于零。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、*I、+D、*D）时，发生负值溢出。

• 在执行针对整数的算术指令（+I、-I、+D、-D、NEGI、NEGD）时，发生正值溢出。

• 在执行针对浮点数的算术指令时，发生负值溢出。

• 在执行发生溢出的算术指令（浮点数算术）时，值会逐渐降至允许范围以下。

• 执行比较指令后，累加器 2 的内容小于或等于累加器 1 的内容。

• 处理字逻辑后，累加器 1 的值等于零。

• 执行写指令后， 后一个移出位的值为零。

在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

参数

下表列出了“若结果小于或等于零则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

-I // 从操作数“Tag_Value_1”的值中减去操作数“Tag_Value_2”的值。

JMZ MyLABEL // 累加器“1”中的结果值为负数或为空时，跳转到跳转标签“MyLABEL”，
并从这里继续执行程序

// 如果累加器 1 中的结果为正数，则执行下一条指令。

AN "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

指令
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STL 说明

S "Tag_Output_1" // 如果 RLO = "1"，则将操作数“Tag_Output_1”置位为“1”
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

MyLABEL：AN "MyTag_2" // 跳转标签“MyLABEL”
// 查询操作数“MyTag_2”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "Tag_Output_2" // 如果 RLO=“1”，则将操作数“Tag_Output_2”置位为“1”
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

JUO：若结果无效则跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“若结果无效则跳转”指令，将根据状态位 CC 0 和 CC 1 来中断线性程序的执行，并在

指定的跳转标签标记处继续程序执行。

只有在状态位 CC 0 和 CC 1 的信号状态都为“1”时，才会跳到指定跳转标签处。满足下列条

件之一时便会出现这种情况：

• 使用数学指令（/I、/D、MOD）被零整除时。

• 使用浮点数执行算术指令时，发生溢出并且结果值为无效的浮点数。

• 使用浮点数执行比较指令时，使用了无效的浮点数或者结果值为无效浮点数。

在其它任何情况下均不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。

指令
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参数

下表列出了“若结果无效则跳转”指令的参数：

参数 说明

<跳转标签> 跳转目的地的符号名

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 加载操作数“Tag_Value_2”的值。

/I // 将操作数“Tag_Value_1”的值除以操作数“Tag_Value_2”的值。

JUO ERROR // 在除数为零的除法运算中，跳转到跳转标签“ERROR”，并从这里继续执

行程序

// 否则执行下一条指令。

T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result”。
A "MyTag_1" // 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

R "MyTag_1" // 如果 RLO = "1"，则将操作数“MyTag_1”复位为“0”
JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

ERROR：AN "MyTag_1" // 跳转标签“ERROR”
// 查询操作数“MyTag_1”的值是否为“0”，并进行“与”运算。

S "MyTag_1" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数“MyTag_1”置位为“1”。
NEXT：A "MyTag_3" // 跳转标签“NEXT”

// 查询操作数“MyTag_3”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

A "MyTag_4" // 查询操作数“MyTag_4”的值是否为“1”，并进行“与”运算。

参见

状态字的基本信息 (页 194)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
设置状态位 (页 196)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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JL：定义跳转列表 (S7-300, S7-400)

说明

使用“定义跳转列表”指令来编写包含多个“无条件跳转”(JU) 指令条目的列表。该列表紧

接在“定义跳转列表”指令之后， 多可以包含 255 个条目。列表中跳转函数的编号从零

开始。编写跳转列表时编号必需连续。跳转列表的末尾标记有为“定义跳转列表”指令指定

的跳转标签。

列表中跳转函数的执行取决于累加器 1 低字节中的值。例如，如果累加器 1 的值为“0”，则

执行第一个跳转函数。如果累加器 1 中的值为“1”，则执行第二个跳转函数。如果累加器 1 中
的值大于列表条目数，则“定义跳转列表”指令会引用列表结尾。

“跳转分支指令”指令的执行与条件无关，不会影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 将跳转编号加载到累加器 1 中。

JL END // 跳转列表开始

JU MyLABEL_1 // 如果值为“0”，则在累加器 1 中执行，并跳转到跳转标签

“MyLABEL_1”处。

JU MyLABEL_2 // 如果值为“1”，则在累加器 1 中执行，并跳转到跳转标签

“MyLABEL_2”处。

JU MyLABEL_3 // 如果值为“2”，则在累加器 1 中执行，并跳转到跳转标签

“MyLABEL_3”处。

END: L "MyTag_1" // 跳转列表结束

// 将操作数“MyTag_1”的内容加载到累加器 1 中。

L "MyTag_2" // 将操作数“MyTag_2”的内容加载到累加器 1 中。

+I // 将两个值相加

T "Tag_Output_2" // 将累加器 1 的内容加载到操作数“Tag_Output_2”中。

MyLABEL_1: ... // 跳转标签“MyLABEL_1”
.... // 执行任意程序

JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

MyLABEL_2: ... // 跳转标签“MyLABEL_2”
.... // 执行任意程序

JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

MyLABEL_3: ... // 跳转标签“MyLABEL_3”
.... // 执行任意程序

JU NEXT // 跳转到跳转标签“NEXT”并从这里恢复程序执行。

NEXT: ... // 跳转标签“NEXT”

指令
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参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

LOOP：循环 (S7-300, S7-400)

说明

使用“循环”指令，编写程序循环。

该指令将累加器 1 的低字解释为 0 到 65535 之间的无符号 16 位整数。在指令执行阶段，首

先将累加器 1 中的内容减 1。在减 1 之后，如果累加器 1 中的值不为零，则在指定跳转标签

处执行跳转。如果值为零，则不执行跳转，并且在下一条指令时恢复执行程序。因此，累加

器 1 中的值会指定需要执行的程序循环数。需要将这一数值保存在循环计数器中。

操作数 <编号> 中包含循环周期的数量。操作数 <循环计数器> 包含中仍需执行的循环周期数。

在程序循环末尾处，循环计数器的内容将加载到累加器 1 中，并被该指令减 1。在减 1 之后，

如果累加器中的值不等于零，则跳转到程序循环起始处的跳转标签。

“循环”指令不影响任何状态位。

说明

如果循环计数器没有预设值或者预设值为“0”，则循环计数器会进一步递减为负值，从而产

生无限循环结果，这会使 CPU 转入 STOP 模式。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 将待执行的循环数加载到累加器 1 的低字中。

START: T "Tag_Counter" // 跳转列表开始

// 将累加器 1 的内容传送到循环计数器。

L "MyTag_1" // 加载操作数“MyTag_1”的值。

L "MyTag_2" // 加载操作数“MyTag_2”的值。

指令
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STL 说明

*D // 将两个值相乘

T "MyTag_1" // 将乘法运算的结果传递给操作数“MyTag_1”。
L "Tag_Counter" // 将循环计数器的值加载到累加器 1 中。

LOOP START // 将累加器 1 中的值减 1。
// 当值不等于零时，跳转到程序循环的开始处。

// 如果值为零，则执行下一条指令。

L "MyTag_2" // 加载操作数“MyTag_2”的值。

L 100 // 加载值 100。
>I // 比较操作数“MyTag_2”的值是否大于 200。
= "MyTag_3" // 将比较结果写入到操作数“MyTag_3”。

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
使用跳转指令查询状态位 (页 209)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

数据块 (S7-300, S7-400)

OPN：打开全局数据块 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“打开全局数据块”指令打开一个全局数据块 (DB)。将数据块编号传送到 DB 寄存

器。后续的 DB 命令将根据寄存器的内容访问相关块。

无条件执行“打开全局数据块”指令，该指令既不会影响逻辑运算结果，也不会影响累加器

的内容。

参数

下表列出了“打开全局数据块”指令的参数：

操作数 声明 数据块类型 说明

<数据块> - DB 待打开的数据块。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPN "GlobalDataBlock" // 打开全局数据块。

L %DBW0 // 将已打开的全局数据块的数据字 DBW0 加载到累加器 1 中。

T "MyTag" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“MyTag_1”。

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

OPNDI：打开背景数据块 (S7-300, S7-400)

说明

通过“打开背景数据块”指令，可以打开背景数据块 (DI)。将数据块的编号传送到 DI 寄存

器。后续 DI 命令根据寄存器的内容访问相关块。

无条件执行“打开背景数据块”指令，该指令既不会影响逻辑运算结果，也不会影响累加器

的内容。

参数

下表列出了“打开背景数据块”指令的参数：

操作数 声明 数据块类型 说明

<数据块> - DI 待打开的数据块。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPNDI "InstanceDataBlock" // 打开背景数据块

L %DIW0 // 将已打开的背景数据块的数据字 DIW0 加载到累加器 1 中。

指令
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STL 说明

T "MyTag" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“MyTag”。

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

CDB：交换数据块寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“交换数据块寄存器”指令，交换数据块寄存器的内容。该指令的执行与条件无关，它

不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPN "GlobalDataBlock" // 打开全局数据块

OPNDI "InstanceDataBlock" // 打开背景数据块

CDB // 交换数据块寄存器

// DB 寄存器引用“InstanceDataBlock”，而 DI 寄存器引

用“GlobalDataBlock”。
L %DIW0 // 将 DW0 从“GlobalDataBlock” 加载到累加器 1 中。

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令
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L DBLG：将全局数据块的长度装载到累加器 1 中 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将全局数据块的长度装载到累加器 1 中”指令，将通过数据块寄存器打开的全局数据

块的长度装载到累加器 1 中。累加器 1 中的原有内容将移动到累加器 2 中。

如果在执行该指令之前，没有通过数据块寄存器打开全局数据块，则值“0”将装载到累加器 1 
中。数据块的长度与数据字节的数量相同。

该指令不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPN "GlobalDataBlock" // 打开全局数据块

L DBLG // 将已打开数据块的长度加载到累加器 1 中。

L "MyTag_1" // 加载比较值

<D // 比较数据块的长度是否小于操作数“MyTag_1”的值。

= "MyTag_2" // 将查询结果写入到操作数“MyTag_2”。

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

L DBNO：将全局数据块的编号装载到累加器 1 中 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将全局数据块的编号装载到累加器 1 中”指令，将通过数据块寄存器打开的全局数据

块的编号装载到累加器 1 中。累加器 1 中的原有内容将移动到累加器 2 中。

如果在执行该指令之前，没有通过数据块寄存器打开全局数据块，则值“0”将装载到累加器 1 
中。

该指令不影响状态位。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPN "GlobalDataBlock" // 打开全局数据块

L DBNO // 将已打开数据块的编号加载到累加器 1 中。

L "MyTag_1" // 加载比较值

==I // 比较数据块的编号是否等于操作数“MyTag_1”的值。

= "MyTag_2" // 将查询结果写入到操作数“MyTag_2”。

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

L DILG：将背景数据块的长度装载到累加器 1 中 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将背景数据块的长度装载到累加器 1 中”指令，将通过数据块寄存器打开的背景数据

块的长度装载到累加器 1 中。累加器 1 中的原有内容将移动到累加器 2 中。

如果在执行该指令之前，没有通过数据块寄存器打开背景数据块，则值“0”将装载到累加器 1 
中。数据块的长度与数据字节的数量相同。

该指令不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPNDI "InstanceDataBlock" // 打开背景数据块

L DILG // 将已打开数据块的长度加载到累加器 1 中。

L "MyTag_1" // 加载比较值

<I // 比较数据块的长度是否小于操作数“MyTag_1”的值。

= "MyTag_2" // 将查询结果写入到操作数“MyTag_2”。

指令
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参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

L DINO：将背景数据块的编号装载到累加器 1 中 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将背景数据块的编号装载到累加器 1 中”指令，将通过数据块寄存器打开的背景数据

块的编号装载到累加器 1 中。累加器 1 中的原有内容将移动到累加器 2 中。

如果在执行该指令之前，没有通过数据块寄存器打开背景数据块，则值“0”将装载到累加器 1 
中。 
该指令不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

OPNDI "InstanceDataBlock" // 打开背景数据块

L DINO // 将已打开数据块的编号加载到累加器 1 中。

L "MyTag_1" // 加载比较值

==I // 比较数据块的编号是否等于操作数“MyTag_1”的值。

= "MyTag_2" // 将查询结果分配给操作数“MyTag_2”。

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令
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代码块 (S7-300, S7-400)

BE：块结束 (S7-300, S7-400)

说明

使用“块结束”指令，将终止当前正在处理的块，并切换到程序中调用该块的位置。之后便

通过位于块调用之后的指令来恢复执行程序。

块结束之后，当前逻辑运算结果将传送到调用块。

“块结束”指令的执行与条件无关。如果该指令的执行被某个跳转指令跳过，则不会结束当

前程序执行，而是在块内的跳转目标处恢复执行程序。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

SIN // 计算正弦值

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_3”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result”。
BE // 块结束

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令
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BEC：条件块结束 (S7-300, S7-400)

说明

使用“条件块结束”指令，将终止当前正在处理的块，具体操作则取决于逻辑运算的结果 
(RLO)，并切换到程序中调用该块的位置。 
如果 RLO 为“1”，则执行该指令。将终止当前正在执行的块，并在调用块中恢复执行程序。之

后便通过位于块调用之后的指令来恢复执行程序。

块结束之后，当前逻辑运算结果将传送到调用块。MCR 相关性在调用块中以相同方式建立

自身，如同在块调用之前一样。重新打开调用块时打开的数据块。

如果在处理指令时 RLO 为“0”，则不执行指令。在这种情况下 CPU 将 RLO 置位为“1”，并执行

下一条指令。

如果该指令的执行被某个跳转指令跳过，则不会结束当前程序执行，而是在块内的跳转目标

处恢复执行程序。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A "Tag_Input" // 查询操作数“Tag_Input”的值是否为“1”，并与 RLO 进行“与”运

算。

BEC // 满足条件 (RLO = "1") 时块结束。

// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result”。

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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BEU：无条件块结束 (S7-300, S7-400)

说明

使用“无条件块结束”指令，将终止当前正在处理的块，并切换到程序中调用该块的位置。

之后便通过位于块调用之后的指令来恢复执行程序。

块结束之后，当前逻辑运算结果将传送到调用块。MCR 相关性在调用块中以相同方式建立

自身，如同在块调用之前一样。重新打开调用块时打开的数据块。

“无条件块结束”指令的执行与条件无关。与“块结束”指令不同， 可在块中编程多次“无

条件块结束”指令。如果该指令的执行被某个跳转指令跳过，则不会结束当前程序执行，而

是在块内的跳转目标处恢复执行程序。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A "Tag_Input" // 查询操作数“Tag_Input”的值是否为“1”，并与 RLO 进行“与”运

算。

JC NEXT // 如果满足条件 (RLO = "1")，则继续执行跳转标签“NEXT”处的程序。

// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

BEU // 块结束

NEXT: T "Tag_Result" // 跳转标签“NEXT”
// 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Result”。

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

指令
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CALL：调用块 (S7-300, S7-400)

说明

使用“调用块”指令，在程序中调用下列块类型：

• 函数

• 函数块

无条件执行“调用块”指令。执行指令之后，将在已调用块中恢复执行程序。

可以向被调用块提供数据。数据通过块参数传送。已调用块的参数根据调用指令列在已调用

块中。然后，可为这些参数分配所需的现有参数。在“调用块”指令执行过程中，数据传送

到已调用块。通过传送数据，可以更改状态字的内容以及地址和数据块寄存器。

那些未提供参数的功能块的参数会保留它们的当前值。在调用函数时，必须提供所有的参数。

如果已调用的块没有参数，则不会显示参数列表。

如果已调用的块需要背景数据块，则为其提供该块，在调用时由逗号分开。必须在调用前创

建指定的数据块。

执行已调用块时，CPU 切换回调用块并在调用指令完成之后恢复执行该块。 
MCR 相关性在调用块中以相同方式建立自身，如同在块调用之前一样。重新打开调用块时

打开的数据块。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

CALL "MyFunction"
      Input_1 := "Tag_Input_1",
      Input_2 := "Tag_Input_2"
      Output_1 := "Tag_Output_1"
      Output_2 := "Tag_Output_1"

// 调用函数“MyFunction”
// 指定实参

CALL "MyFunctionBlock", "MyFB_DB"
      Value_1 := "Tag_Value_1"
      Value_2 := "Tag_Value_2"
      Output := "Tag_Output"

// 调用函数块“MyFunctionBlock”
// 指定实参

CALL "LIMIT"
      MN := "Tag_LowLimit"
      IN := "Tag_InputValue"
      MX := "Tag_HighLimit"
      OUT := "Tag_Output"

// 调用“设置限值”指令

// 指定实参

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

CALL "CTU", "CTU_DB"
      CU := "Tag_StartCTU"
      R := "Tag_ResetCounter"
      PV := "Tag_PresetValue"
      Q := "Tag_CounterStatus"
      CV := "Tag_CounterValue"

// 调用“加计数”计数器

// 指定实参

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

CC：条件块调用 (S7-300, S7-400)

说明

根据逻辑运算的结果 (RLO)，使用“条件调用块”指令调用函数 (FC) 和函数块 (FB)。
只有在执行指令之前，当前逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，才会执行该指令。执行指令之后，将

在已调用块中恢复执行程序。执行已调用块时，CPU 切换回调用块并在调用指令完成之后恢

复执行该块。

更改块时，状态位 OS 和 /FC 将复位为“0”。状态位 CC 0、CC 1 和 OV 不受影响。

MCR 相关性在调用块中以相同方式建立自身，如同在块调用之前一样。重新打开调用块时

打开的数据块。

“条件调用块”指令不会更改累加器和地址寄存器的内容。

如果当前 RLO 为“0”，则不执行指令和块调用，且 RLO 被置位为“1”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 查询操作数“Tag_Input_1”的值是否为“1”，并与当前 
RLO 进行“与”运算。

CC "MyFunction" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则调用函数 MyFunction。
// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

指令
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STL 说明

A "Tag_Input_2" // 查询操作数“Tag_Input_2”的值是否为“1”，并与当前 
RLO 进行“与”运算。

CC "MyFunctionBlock" // 如果满足条件 (RLO = "1")，则调用函数块 
MyFunctionBlock。
// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

UC：无条件块调用 (S7-300, S7-400)

说明

使用“无条件调用块”指令，可以调用没有参数和背景数据块的函数 (FC) 和函数块 (FB)。
该指令的执行与条件无关。执行指令之后，将在已调用块中恢复执行程序。执行已调用块时，

CPU 切换回调用块并在调用指令完成之后恢复执行该块。 
更改块时，状态位 OS 和 /FC 将复位为“0”。状态位 CC 0、CC 1 和 OV 不受影响。

MCR 相关性在调用块中以相同方式建立自身，如同在块调用之前一样。重新打开调用块时

打开的数据块。

“无条件调用块”指令不会更改累加器和地址寄存器的内容。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

A "Tag_Input_1" // 查询操作数“Tag_Input_1”的值是否为“1”，并与当前 
RLO 进行“与”运算。

UC "MyFunction" // 调用函数“MyFunction”。
A "Tag_Input_2" // 查询操作数“Tag_Input_2”的值是否为“1”，并与当前 

RLO 进行“与”运算。

UC "MyFunctionBlock" // 调用函数块“MyFunctionBlock”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

字逻辑运算 (S7-300, S7-400)

AW：字“与”逻辑运算 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐字“与”逻辑运算”指令，将累加器 1 低字的值与累加器 2 低字的值或指定常数

逐位进行“与”运算。结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 中高字的内容保持不变。 
该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 15 位均以相同的方式进行运算。

如果该逻辑运算中的两个位的信号状态均为“1”，则结果位的信号状态为“1”。如果该逻辑运

算的两个位中有一个位的信号状态为“0”，则对应的结果位将复位。

下表说明了如何由字“与”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 0 0 1

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

参数

下表列出了“逐字“与”逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> WORD 与累加器 1 低字中的值进行

“与”运算的值。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

AW W#16#F6B5 // 将累加器 1 低字中的值与常数 (W#16#F6B5) 进行“与”运算。

// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 的低字中。

AW // 对累加器 2 低字的值 (“Tag_Value_2”) 和累加器 1 低字的值 
(“Tag_Value_3”) 进行“与”运算 
// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_1 0101 1001 0011 1011
常数 (W#16#F6B5) 1111 0110 1011 0101
Tag_Result_1 0101 0000 0011 0001
 
Tag_Value_2 0110 1100 0010 1010
Tag_Value_3 1101 1010 1001 0011
Tag_Result_2 0100 1000 0000 0010

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

指令
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OW：逐字“或”逻辑运算 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐字“或”逻辑运算”指令，将累加器 1 低字的值与累加器 2 低字的值或指定常数

逐位进行“或”运算。结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 中高字的内容保持不变。 
该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 15 位均以相同的方式进行运算。

只要该逻辑运算中的两个位中至少有一个位的信号状态为“1”，结果位的信号状态就为“1”。如

果该逻辑运算的两个位的信号状态均为“0”，则对应的结果位将复位为“0”。
下表说明了如何由字“或”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 1 1 1

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

参数

下表列出了“逐字“或”逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> WORD 与累加器 1 低字中的值进行

“或”运算的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

OW W#16#F6B5 // 将累加器 1 低字中的值与常数 (W#16#F6B5) 进行“或”运算。

// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 的低字中。
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STL 说明

OW // 对累加器 2 低字的值 (“Tag_Value_2”) 和累加器 1 低字的值 
(“Tag_Value_3”) 进行“或”运算

// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_1 0101 1001 0011 1011
常数 (W#16#F6B5) 1111 0110 1011 0101
Tag_Result_1 1111 1111 1011 1111
 
Tag_Value_2 0110 1100 0010 1010
Tag_Value_3 1101 1010 1001 0011
Tag_Result_2 1111 1110 1011 1011

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
STL 编程示例 (页 9562)

XOW：逐字“异或”逻辑运算 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐字“异或”逻辑运算”指令，将累加器 1 低字的值与累加器 2 低字的值或指定常

数逐位进行“异或”运算。结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 中高字的内容保持不

变。 
该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 15 位均以相同的方式进行运算。

指令
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如果要链接的两个结果位的信号状态不同，则结果位的信号状态为“1”。如果该逻辑运算的

两个位的信号状态相同，则对应的结果位将复位为“0”。
下表说明了如何由字“异或”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 1 1 0

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

参数

下表列出了“逐字“异或”逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> WORD 与累加器 1 低字中的值进行

“异或”运算的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

XOW W#16#F6B5 将累加器 1 低字中的值与常数 (W#16#F6B5) 进行“异或”运算。

// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 将操作数的值加载到累加器 1 的低字中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 的低字中。

XOW // 对累加器 2 低字的值 (“Tag_Value_2”) 和累加器 1 低字的值 
(“Tag_Value_3”) 进行“异或”运算

// 结果保存在累加器 1 的低字中。

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_1 0101 1001 0011 1011
常数 (W#16#F6B5) 1111 0110 1011 0101
Tag_Result_1 1010 1111 1000 1110
 
Tag_Value_2 0110 1100 0010 1010
Tag_Value_3 1101 1010 1001 0011
Tag_Result_2 1011 0110 1011 1001

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

AD：双字“与”逻辑运算 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐双字‘与’逻辑运算”指令，将累加器 1 的内容与累加器 2 的内容逐位进行“与”

运算。结果存储在累加器 1 中。 
该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 31 位均以相同的方式进行运算。

如果该逻辑运算中的两个位的信号状态均为“1”，则结果位的信号状态为“1”。如果该逻辑运

算的两个位中有一个位的信号状态为“0”，则对应的结果位将复位。

下表说明了如何由字“与”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 0 0 1

指令
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无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

参数

下表列出了“逐双字‘与’逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> DWORD 与累加器 1 中的值进行“与”

运算的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
AD DW#16#39C657AC // 将累加器 1 中的值与常数 (DW#16#39C657AC) 进行“与”运算。

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 将操作数的值加载到累加器 1。
L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 中。

AD // 将累加器 2 的值 Tag_Value_2 与累加器 1 (“Tag_Value_3”) 
的值进行“与”运算

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_1 0101 1111 0110 0100 1001 1101 0011 1011
常数 
(DW#16#39C
657AC)

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result_1 0001 1001 0100 0100 0001 0101 0010 1000
 
Tag_Value_2 0110 0101 0100 0011 0101 1101 0010 1011

指令
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操作数 值

Tag_Value_3 0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100
Tag_Result_2 0010 0001 0100 0010 0101 0101 0010 1010

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

OD：逐双字“或”逻辑运算 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐双字‘或’逻辑运算”指令，将累加器 1 的内容与累加器 2 的内容逐位进行“或”

运算。结果存储在累加器 1 中。 
该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 31 位均以相同的方式进行运算。

只要该逻辑运算中的两个位中至少有一个位的信号状态为“1”，结果位的信号状态就为“1”。如

果该逻辑运算的两个位的信号状态均为“0”，则对应的结果位将复位为“0”。
下表说明了如何由字“或”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 1 1 1

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。
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参数

下表列出了“逐双字‘或’逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> DWORD 与累加器 1 中的值进行“或”

运算的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
OD DW#16#39C657AC // 将累加器 1 中的值与常数 (DW#16#39C657AC) 进行“或”运算。

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 将操作数的值加载到累加器 1。
L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 中。

OD // 将累加器 2 Tag_Value_2的值与累加器 1 的值进行“或”运算 
("Tag_Value_3")
// 将结果存储在累加器 1 中

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 1001 1101 0011 1011

常数 
(DW#16#3
9C657AC)

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result
_1

0111 1111 1110 0110 1101 1111 1011 1111

 
Tag_Value_
2

0110 0101 0100 0011 0101 1101 0010 1011

指令
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操作数 值

Tag_Value_
3

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result
_2

0111 1101 1100 0111 0101 1111 1110 1111

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

XOD：逐双字“异或”逻辑运算 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐双字‘异或’逻辑运算”指令，将累加器 1 的内容与累加器 2 的内容逐位进行“异

或”运算。结果存储在累加器 1 中。 
该指令将累加器 1 的第 0 位与累加器 2 的第 0 位或一个常数进行运算，并将结果保存在累

加器 1 的第 0 位中。第 1 到 31 位均以相同的方式进行运算。

如果要链接的两个结果位的信号状态不同，则结果位的信号状态为“1”。如果该逻辑运算的

两个位的信号状态相同，则对应的结果位将复位为“0”。
下表说明了如何由字“异或”逻辑运算生成结果：

累加器 2/常数 0 0 1 1
累加器 1 0 1 0 1
结果 0 1 1 0

无论条件如何，都会执行该指令，且不会影响逻辑运算结果。

该指令会影响状态位 CC 0、CC 1 和 OV。

指令
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参数

下表列出了“逐双字‘异或’逻辑运算”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> DWORD 与累加器 1 中的值进行“异

或”运算的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
XOD DW#16#39C657AC // 将累加器 1 中的值与常数 (DW#16#39C657AC) 进行“异或”运算。

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_1" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_1”。
L "Tag_Value_2" // 将操作数的值加载到累加器 1。
L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 将操作数“Tag_Value_3”的值加载到累加器 1 中。

XOD // 将累加器 2 的值 Tag_Value_2 与累加器 1 的值 
(“Tag_Value_3”) 进行“异或”运算

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result_2" // 将结果传送到操作数“Tag_Result_2”。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 1001 1101 0011 1011

常数 
(DW#16#3
9C657AC)

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result
_1

0110 0110 1010 0010 1100 1010 1001 0111

 
Tag_Value_
2

0110 0101 0100 0011 0101 1101 0010 1011
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操作数 值

Tag_Value_
3

0011 1001 1100 0110 0101 0111 1010 1100

Tag_Result
_2

0101 1100 1000 0101 0000 1010 1000 0111

参见

有效数据类型概述 (页 253)
为字逻辑运算设置状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

移位和循环移位 (S7-300, S7-400)

移位 (S7-300, S7-400)

SSI：逐字移位（带符号） (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐字移位（带符号）”指令，将累加器 1 的低字（第 0 到 15 位）逐位向右移动。在

位移过程中，变为空白的位置将使用第 15 位（INT 数字的符号位）的信号状态来填充。累

加器 1 的第 16 到 31 位保持不变。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 CC 1 复位为移出的

后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

指令
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您可以使用以下格式：

• SSI <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 15 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SSI：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
如果指定的移位数大于 15，则累加器 1 低字中的所有位都将使用第 15 位的信号状态来

填充。

即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。将状态位 CC 1 置位为“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数： 
SINT、INT、UINT、USINT

待移位的位数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
SSI 6 // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向右移动 6 位。

// 将现在为空的位使用第 15 位的状态填充。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 3 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 将操作数的值加载到累加器 1。
SSI // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向右移动 3 位。

// 将现在为空的位使用第 15 位的状态填充。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 1001 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

0101 1111 0110 0100 1111 1110 0111 0100

Tag_Value_
2

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0010 1011

Tag_Result
_2

0101 1111 0110 0100 0000 1011 1010 0101

参见

设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SSD：移位有符号双字 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐个双字移位（带符号）”将累加器 1 的所有内容逐位向右移动。在位移过程中，变

为空白的位置将使用第 31 位（DINT 数字的符号位）的信号状态来填充。该指令的执行与 RLO 
无关。将状态位 CC 1 复位为移出的 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

指令
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您可以使用以下格式：

• SSD <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 31 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SSD：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
对于大于 31 的值，累加器 1 中的所有位都将使用第 31 位的信号状态来填充。

即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。将状态位 CC 1 置位为“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数： 
SINT、INT、UINT、USINT

待移位的位数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
SSD 7 // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右移动 7 位。

// 将现在为空的位使用第 31 位的状态填充。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 4 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 将操作数的值加载到累加器 1。
SSD // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右移动 4 位。

// 将现在为空的位使用第 31 位的状态填充。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

1000 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

1111 1111 0001 1110 1100 1000 1011 1010

指令
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操作数 值

Tag_Value_
2

0010 1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101

Tag_Result
_2

0000 0010 1000 1010 0010 1001 1011 1100

参见

设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SLW：逐字左移 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐字左移”指令将累加器 1 的低字（第 0 到 15 位）逐位向左移动。使用零填充变为

空白的位位置。累加器 1 的第 16 到 31 位保持不变。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 
CC 1 复位为移出的 后一位的信号状态。 
下列选项可用于指定待移动位的位数： 
• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。 
• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。 
您可以使用以下格式： 
• SLW <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 15 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。 
• SLW：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。 
如果指定的移位数大于 15，则累加器 1 低字中的所有位都将使用零来填充。 
即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。将状态位 CC 1 置位为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“逐字左移”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数： 
SINT、INT、UINT、USINT

待移位的位数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
SLW 5 // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向左移动 5 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 4 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 将操作数的值加载到累加器 1。
SLW // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向左移动 4 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

0101 1111 0110 0100 1010 0111 0110 0000

Tag_Value_
2

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0010 1011

Tag_Result
_2

0101 1111 0110 0100 1101 0010 1011 0000

参见

设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)

指令
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有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SRW：逐字右移 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐字右移”指令将累加器 1 的低字（第 0 到 15 位）逐位向右移动。使用零填充变为

空白的位位置。累加器 1 的第 16 到 31 位保持不变。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 
CC 1 复位为移出的 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

您可以使用以下格式：

• SRW <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 15 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SRW：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
如果指定的移位数大于 15，则累加器 1 低字中的所有位都将使用零来填充。

即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。将状态位 CC 1 置位为“0”。

参数

下表列出了“逐字右移”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数： 
SINT、INT、UINT、USINT

待移位的位数

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
SRW 6 // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向右移动 6 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 4 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 将操作数的值加载到累加器 1。
SRW // 将累加器 1 的第 0 到 15 位向右移动 4 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

0101 1111 0110 0100 0000 0001 0111 0100

Tag_Value_
2

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0010 1011

Tag_Result
_2

0101 1111 0110 0100 0000 0101 1101 0010

参见

设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令
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SLD：双字左移 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐双字左移”指令将累加器 1 的全部内容逐位向左移动。使用零填充变为空白的位位

置。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 CC 1 复位为移出的 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

您可以使用以下格式：

• SLD <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 31 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SLD：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
对于大于 31 的值，则累加器 1 中的所有位都将使用零来填充。

即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。并将状态位 CC1 置位为“0”。

参数

下表列出了“逐双字左移”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数： 
SINT、INT、UINT、USINT

待移位的位数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
SLD 5 // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向左移动 5 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 4 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 将操作数的值加载到累加器 1。

指令
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STL 说明

SLD // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向左移动 4 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

1110 1100 1000 1011 1010 0111 0110 0000

Tag_Value_
2

1010 1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101

Tag_Result
_2

1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101 0000

参见

设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

SRD：双字右移 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐双字右移”指令将累加器 1 的全部内容逐位向右移动。使用零填充变为空白的位位

置。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 CC 1 复位为移出的 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待移动位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

指令
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您可以使用以下格式：

• SRD <编号>：操作数 <数量> 指定移位数。允许 0 到 31 之间的值。<编号> 大于 0 时，将

状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• SRD：累加器 2 中的值指定移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容大于 0 

时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
对于大于 31 的值，则累加器 1 中的所有位都将使用零来填充。

即使指定的移位数等于零，也会执行该指令。将状态位 CC 1 置位为“0”。

参数

下表列出了“逐双字右移”指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数： 
SINT、INT、UINT、USINT

待移位的位数

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
SRD 7 // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右移动 7 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 4 // 将移位数加载到累加器 1 中
L "Tag_Value_2" // 将移位数移入累加器 2 的低字节。

// 将操作数的值加载到累加器 1。
SRD // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右移动 4 位。

// 使用零填充目前为空的位。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

0000 0000 1011 1110 1100 1000 1011 1010

指令
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操作数 值

Tag_Value_
2

1010 1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101

Tag_Result
_2

0000 1010 1000 1010 0010 1001 1011 1100

参见

设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

循环移位 (S7-300, S7-400)

RLD：双字循环左移 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐双字循环左移”指令，将累加器 1 的全部内容逐位向左移动。再指令执行过程中，

将累加器 1 的第 0 到 31 位逐位循环向左移动，并使用推出位的位置填充在写入过程中变为

空白的位置。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 CC 1 复位为移出的 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待循环移位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

您可以使用以下格式：

• RLD <编号>：操作数 <数量> 指定循环移位数。允许 0 到 32 之间的值。<编号> 大于 0 时，

将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• RLD：累加器 2 中的值指定循环移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容

大于 0 时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
对于大于 32 的值，循环数为将该值模除 32 后得到的余数。例如，如果循环数为 34，则

累加器 1 的位会循环移动 2 个位位置。

如果指定的循环位移数为 32，则累加器 1 的内容保持不变。 

指令
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即使指定的循环位移数等于零，也将执行该指令。将状态位 CC 1 置位为“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数： 
SINT、INT、UINT、USINT

待循环移位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
RLD 4 // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向左循环移动 4 位
T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 6 // 将要循环位移的位数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将循环位移的位数移入累加器 2 的低字节

// 将操作数的值加载到累加器 1。
RLD // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向左循环移动 6 位
T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011 0101

Tag_Value_
2

1010 1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101

Tag_Result
_2

0010 1000 1010 0110 1111 0011 0110 1010

指令
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参见

设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

RRD：双字循环右移 (S7-300, S7-400)

说明

使用“逐双字循环右移”指令，将累加器 1 的全部内容逐位向右移动。再指令执行过程中，

将累加器 1 的第 0 到 31 位逐位循环向右移动，并使用推出位的位置填充在写入过程中变为

空白的位置。该指令的执行与 RLO 无关。将状态位 CC 1 复位为移出的 后一位的信号状态。

下列选项可用于指定待循环移位的位数：

• 指定正整数作为指令参数（<编号>）。

• 通过累加器 2 中低字节的值指定：该字节将解释为正整数。

您可以使用以下格式：

• RRD <编号>：操作数 <数量> 指定循环移位数。允许 0 到 32 之间的值。<编号> 大于 0 时，

将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
• RRD：累加器 2 中的值指定循环移位数。允许 0 到 255 之间的值。当累加器 2 中的内容

大于 0 时，将状态位 CC 0 和 OV 复位为 0。
对于大于 32 的值，循环数为将该值模除 32 后得到的余数。例如，如果循环数为 34，则

累加器 1 的位会循环移动 2 个位位置。

如果指定的循环位移数为 32，则累加器 1 的内容保持不变。 
即使指定的循环位移数等于零，也将执行该指令。将状态位 CC 1 置位为“0”。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 格式 说明

<数量> 正整数： 
SINT、INT、UINT、USINT

待循环移位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
RRD 4 // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右循环移动 4 位。

T "Tag_Result_1" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

L 6 // 将要循环位移的位数加载到累加器 1 中。

L "Tag_Value_2" // 将循环位移的位数移入累加器 2 的低字节

// 将操作数的值加载到累加器 1。
RRD // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右循环移动 6 位。

T "Tag_Result_2" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value_
1

0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Result
_1

1011 0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011

Tag_Value_
2

1010 1000 1010 0010 1001 1011 1100 1101

Tag_Result
_2

0011 0110 1010 0010 1000 1010 0110 1111

参见

设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
有效数据类型概述 (页 253)

指令
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插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

RLDA：循环左移状态位 CC 1 (S7-300, S7-400)

说明

使用“循环左移状态位 CC 1”指令，将累加器 1 的内容循环左移一位。在移位过程中变为空

的位位置 (0) 将使用状态位 CC 1 的信号状态来填充。同时，状态位 CC 1 将接收已移出位 (31) 
的信号状态。

该指令的执行与 RLO 无关。它会将状态位 CC 0 复位为“0”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 将操作数的值加载到累加器 1。
RLDA // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向左循环移动 1 位

// 使用状态位 CC 1 的信号状态来填充位 1。
// 将已移出的位写入到状态位 CC 1。

T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 CC 1 值

Tag_Valu
e

1 0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011

Tag_Resu
lt

0 1011 1110 1100 1000 1011 1010 0111 0111

参见

设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
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RRDA：循环右移状态位 CC 1 (S7-300, S7-400)

说明

使用“循环右移状态位 CC 1”指令，将累加器 1 的内容循环右移一位。在移位过程中变为空

的位位置 (31) 将使用状态位 CC 1 的信号状态来填充。同时，状态位 CC 1 将接收已移出位 (0) 
的信号状态。

该指令的执行与 RLO 无关。它会将状态位 CC 0 复位为“0”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value" // 将操作数的值加载到累加器 1。
RRDA // 将累加器 1 的第 0 到 31 位向右循环移动 1 位

// 使用状态位 CC 31 的信号状态来填充位 1。
// 将已移出的位写入到状态位 CC 1。

T "Tag_Result" // 将累加器 1 中的内容传送给该操作数。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 CC 1 值

Tag_Value 1 0101 1111 0110 0100 0101 1101 0011 1011
Tag_Result 0 1010 1111 1011 0010 0010 1110 1001 1101

状态位 CC 1 的值为“1”，因为操作数“Tag_Value”的位 0 的值也为“1”。

参见

设置移位和循环移位指令的状态位 (页 206)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令
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其它指令 (S7-300, S7-400)

累加器 (S7-300, S7-400)

TAK：交换累加器 1 和 2 的内容 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“交换累加器 1 和 2 的内容”，将交换累加器 1 和 2 的内容。如果是带有 4 个累

加器的控制器，那么累加器 3 和 4 中的内容不会受该指令的影响。

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

JC NEXT // 如果满足条件 (RLO = "1")，则跳转到跳转标签 NEXT 处。

// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

TAK // 交换累加器 1 和 2 的内容。

NEXT: -I // 跳转标签“NEXT”
// 从累加器 2 中减去累加器 1 的值。

T "Tag_Output" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Output”。

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)
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PUSH：将内容移到后一个累加器中 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将内容移到后一个高位累加器”指令，将累加器 1 至 3 的内容移到后一个高位累加

器中。 
如果控制器带有两个累加器，则只有累加器 1 的内容会被复制到累加器 2。 
在具有 4 个累加器的控制元件中，累加器 1 的内容移到累加器 2 中；累加器 2 的内容移到

累加器 3 中，而累加器 3 的内容移到累加器 4 中。累加器 4 的内容将丢失。 
累加器 1 的内容不受该指令的影响，而且在执行该指令后保持不变。

下表列出了在执行该指令前后，累加器 1 到 4 中的内容：

状态 累加器

1 2 3 4
处理前 值 A 值 B 值 C 值 D 
执行后 值 A 值 A 值 B 值 C

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
PUSH // 将累加器 1 到 3 的内容移到后一个高位累加器中。

L "Tag_Value_2" // 将操作数的值加载到累加器 1。

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令
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POP：将内容移到前一个累加器中 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将内容移到前一个低位累加器”指令，将累加器 4 至 2 的内容移到前一个低位累加

器中。

在具有 2 个累加器的控制元件中，累加器 2 的内容移到累加器 1 中。

在具有 4 个累加器的控制器中，累加器 4 的内容移到累加器 3 中；累加器 3 的内容移到累

加器 2 中，而累加器 2 的内容移到累加器 1 中。累加器 1 的内容将丢失。 
累加器 4 的内容不受该指令的影响，而且在执行该指令后保持不变。

下表列出了在执行该指令前后，累加器 1 到 4 中的内容：

状态 累加器

1 2 3 4
处理前 值 A 值 B 值 C 值 D 
执行后 值 B 值 C 值 D 值 D

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

T "Tag_Value_1" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Value_1”。
POP // 将累加器 4 到 2 的内容移到前一个低位累加器中

T "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容传送到操作数“Tag_Value_2”。

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令
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ENT：将累加器 2 和 3 分别移到后一个累加器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将累加器 2 和 3 移动到高位累加器”指令，可以将累加器 3 的内容移到累加器 4 中，

并将累加器 2 的内容移到累加器 3 中。累加器 1 和 2 的内容保持不变。

下表列出了在执行该指令前后，累加器 1 到 4 中的内容：

状态 累加器

1 2 3 4
处理前 值 A 值 B 值 C 值 D 
执行后 值 A 值 B 值 B 值 C

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

*R // 将累加器 1 和 2 中的值相乘。

// 将乘积（中间结果）存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 的内容（中间结果）移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_3”的值

ENT // 将累加器 2 中的内容（中间结果）移到累加器 3 中。

// 将累加器 3 的内容移到累加器 4 中。

L "Tag_Value_4" // 将累加器 1 中的内容 (Tag_Value_3) 移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_4”的值

+R // 将累加器 1 和 2 中的值相加。

// 将和值存储在累加器 1 中。

// 将累加器 3 中的内容（中间结果）传送到累加器 2 中。

LEAVE // 将累加器 3 的内容（中间结果）移到累加器 2 中。

// 将累加器 4 中的内容移到累加器 3 中。

/R // 除以累加器 1 和 2 的值。

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果（累加器 1 的内容）传送到操作数“Tag_Result”。

指令
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参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

LEAVE：将累加器 3 和 4 分别移到前一个累加器 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将累加器 3 和 4 分别移到前一个累加器”指令，可以将累加器 3 的内容移到累加器 2，
并将累加器 4 的内容移到累加器 3。累加器 1 和 4 的内容保持不变。

用于算术计算的指令包含“将累加器 3 和 4 移到前一个低位累加器 
”指令的功能。

下表列出了在执行该指令前后，累加器 1 到 4 中的内容：

状态 累加器

1 2 3 4
处理前 值 A 值 B 值 C 值 D
执行后 值 A 值 C 值 D 值 D

无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

AD // 将累加器 2 的值 Tag_Value_1 与累加器 1 (“Tag_Value_2”) 
的值进行“与”运算

// 将结果存储在累加器 1 中。

L "Tag_Value_3" // 将累加器 1 中的内容（中间结果）移动到累加器 2 中
// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_3”的值

ENT // 将累加器 2 中的内容（中间结果）移到累加器 3 中。

// 将累加器 3 的内容移到累加器 4 中。

L "Tag_Value_4" // 将累加器 1 中的内容 (Tag_Value_3) 移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_4”的值

指令
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STL 说明

AD // 将累加器 2 的值 Tag_Value_3 与累加器 1 (“Tag_Value_4”) 
的值进行“与”运算

// 将结果存储在累加器 1 中。

LEAVE // 将累加器 3 中的内容（中间结果）移动到累加器 2 中
// 将累加器 4 中的内容移到累加器 3 中。

OD // 将累加器 2 的值与累加器 1 的值进行“或”运算

// 将结果存储在累加器 1 中。

T "Tag_Result" // 将结果传送到操作数“Tag_Result”。

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

地址寄存器 (S7-300, S7-400)

+AR1：将累加器 1 加到 AR1 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将累加器 1 加到 AR1”指令，可将地址寄存器 1 的内容加上一个值。位于地址寄存器 1 
中的指针类型和操作数范围保持不变。

可以使用下列选项来指定将要加上的值：

• 通过常数指定：该指令将地址寄存器 1 加上常数的值。常数的值必须为区域内部指针格式 
(POINTER)。

• 通过累加器 1 中低字的值可以指定：该指令将累加器 1 低字的值解释为 16 位整数并使

用正确的符号扩展为 24 位。该指令随后将累加器 1 的值与地址寄存器 1 相加允许的值

范围为 -32768 到 +32767。
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
该指令不会更改累加器中的内容。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

6894 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了“将累加器 1 加到 AR1”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> POINTER 向地址寄存器 1 增加的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

+AR1 P#10.0 // 向地址寄存器 1 增加指针。

L "Tag_Value" // 将操作数“Tag_Value”的值加载到累加器 1 的低字中。

+AR1 // 将累加器 1 的值加到地址寄存器 1。
TAR1 %MD24 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到双字 MD24 中。

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

+AR2：将累加器 1 加到 AR2 (S7-300, S7-400)

说明

使用“将累加器 1 加到 AR2”指令，可将地址寄存器 2 的内容加上一个值。位于地址寄存器 2 
中的指针类型和操作数范围保持不变。

可以使用下列选项来指定将要加上的值：

• 通过常数指定：该指令将地址寄存器 2 加上常数的值。常数的值必须为区域内部指针格式 
(POINTER)。

• 通过累加器 1 中低字的值可以指定：该指令将累加器 1 低字的值解释为 16 位整数并使

用正确的符号扩展为 24 位。该指令随后将累加器 1 的值与地址寄存器 2 相加允许的值

范围为 -32768 到 +32767。
无论逻辑运算结果以及状态位如何，CPU 都会执行该指令。该指令既不影响逻辑运算结果也

不影响状态位。 
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该指令不会更改累加器中的内容。

说明

处理多重实例时将使用地址寄存器 AR2。如果编写了“将累加器 1 加到 AR2”指令，则必须

首先“保存”地址寄存器 2 的内容以便在后期重新加载。 

参数

下表列出了“将累加器 1 加到 AR2”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<常数> POINTER 向地址寄存器 1 增加的值。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

+AR2 P#10.0 // 向地址寄存器 2 增加指针。

L "Tag_Value" // 将操作数“Tag_Value”的值加载到累加器 1 的低字中。

+AR2 // 将累加器 1 的值加到地址寄存器 2。
TAR2 %MD24 // 将地址寄存器 1 中的内容传送到双字 MD24 中。

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

主控继电器 (S7-300, S7-400)

MCR(：打开 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

使用“打开 MCR 区域”指令，可以在 MCR 范围内根据逻辑运算结果 (RLO) 打开和关闭 MCR 
相关性。

指令
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使用指令“启用 MCR 区域”(MCRA) 和“禁用 MCR 区域”(MCRD)，指定 MCR 区域的开始和结

束。在所定义的 MCR 区域之内，可以为一个或多个程序部分打开和关闭 MCR 相关性。 

说明

有关章节“使用 MCR 功能的重要说明”的相关信息，请参见“另请参见”。

在指令执行之前，若 RLO 为“1”，则打开 MCR 相关性。在执行指令之前，如果 RLO 为“0”，将

关闭 MCR 相关性。可以通过“关闭 MCR 区域”指令编写 MCR 相关程序的结尾段。这两个

指令之间的程序部分受 MCR 的影响。只有 MCR 相关的指令（例如，“传送”指令 (T)）会

受到影响。

也可以通过在 MCR 相关程序部分中，编写“打开 MCR 区域”指令来嵌套打开和关闭 MCR 相
关性。该指令的 大嵌套深度为 8 层。因此，上一级程序部分的 MCR 相关性能控制所有下

一级程序部分中的 MCR 相关性。如果在高级程序部分中关闭了 MCR 相关性，则无法在任何

低级 MCR 相关程序部分中开启 MCR 相关性。

如果调用 MCR 区域中的块，那么在被调用的块中将禁用 MCR 相关性。退出块后，将置位 
MCR 相关性，从而与块调用之前相同。

“打开 MCR 区域”和“关闭 MCR 区域”指令必须成对编写。如果未编写其中一条指令，将

触发 MCR 堆栈错误。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

MCRA // MCR 区域开始

A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

MCR( // MCR 相关性开始

// 如果 RLO 的信号状态为“1”，则打开 MCR 相关性。

// 如果 RLO 的信号状态为“0”，则关闭 MCR 相关性。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output_1" // 如果关闭 MCR 相关性，则将操作数复位为“0”。
// 如果打开 MCR 相关性，则根据 RLO 来置位或复位操作数

A "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

MCR( // MCR 相关性的嵌套

A "Tag_Input_4" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

A "Tag_Input_5" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

指令
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STL 说明

= "Tag_Output_2" // 如果关闭 MCR 相关性，则将操作数复位为“0”。
// 如果打开 MCR 相关性，则根据 RLO 来置位或复位操作数

)MCR // 嵌套结束

L "Tag_InputValue_1" // 将操作数的值加载到累加器 1。
T "Tag_OutputValue_1" // 如果关闭 MCR 相关性，则向操作数写入值“0”。

// 如果打开 MCR 相关性，则将累加器 1 的内容传送到操作数中。

)MCR // MCR 相关性结束

A "Tag_Input_6" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

MCR( // MCR 相关性开始

// 如果 RLO 的信号状态为“1”，则打开 MCR 相关性。

// 如果 RLO 的信号状态为“0”，则关闭 MCR 相关性。

L "Tag_InputValue_2" // 将操作数的值加载到累加器 1。
T "Tag_OutputValue_2" // 如果关闭 MCR 相关性，则向操作数写入值“0”。

// 如果打开 MCR 相关性，则将累加器 1 的内容传送到操作数中。

)MCR // MCR 相关性结束

MCRD // MCR 区域结束

A "Tag_Input_7" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output_3" // 根据 RLO 置位或复位操作数

参见

使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

)MCR：关闭 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

“关闭 MCR 区域”指令可以完善 MCR 相关的程序部分。在这种情况下，该指令会从 MCR 堆
栈的 后一个条目中删除 RLO。 

说明

有关章节“使用 MCR 功能的重要说明”的相关信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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使用“打开 MCR 区域”指令来编写 MCR 相关性。“打开 MCR 区域”和“关闭 MCR 区域”

指令必须成对编写。如果未编写其中一条指令，将触发 MCR 堆栈错误。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

MCRA // MCR 区域开始 
A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

MCR( // MCR 相关性开始

// 如果 RLO 的信号状态为“1”，则打开 MCR 相关性。

// 如果 RLO 的信号状态为“0”，则关闭 MCR 相关性。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output_1" // 如果关闭 MCR 相关性，则将操作数复位为“0”。
// 如果打开 MCR 相关性，则根据 RLO 来置位或复位操作数

L "Tag_InputValue" // 将操作数的值加载到累加器 1。
T "Tag_OutputValue" // 如果关闭 MCR 相关性，则向操作数写入值“0”。

// 如果打开 MCR 相关性，则将累加器 1 的内容传送到操作数中。

)MCR // MCR 相关性结束

MCRD // MCR 区域结束

A "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output_2" // 根据 RLO 置位或复位操作数

参见

使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6899



MCRA：启用 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

使用“启用 MCR 区域”指令，指定 MCR 区域的起始部分。在此区域中，可以使用下列指令

开启或关闭 MCR 相关性：

• MCR(：打开 MCR 区域

• )MCR：关闭 MCR 区域

使用“禁用 MCR 区域”(MCRD) 指令，可以指定 MCR 区域的结束。用于定义 MCR 区域开始

和结束的指令必须成对使用。

说明

有关章节“使用 MCR 功能的重要说明”的相关信息，请参见“另请参见”。

如果调用 MCR 区域中的块，那么在被调用的块中将禁用 MCR 相关性。退出块后，将置位 
MCR 相关性，从而与块调用之前相同。

指令的执行与状态位无关，也不会影响这些位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

MCRA // MCR 区域开始 
A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

MCR( // MCR 相关性开始

// 如果 RLO 的信号状态为“1”，则打开 MCR 相关性。

// 如果 RLO 的信号状态为“0”，则关闭 MCR 相关性。

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output_1" // 如果关闭 MCR 相关性，则将操作数复位为“0”。
// 如果打开 MCR 相关性，则根据 RLO 来置位或复位操作数

L "Tag_InputValue" // 将操作数的值加载到累加器 1。
T "Tag_OutputValue" // 如果关闭 MCR 相关性，则向操作数写入值“0”。

// 如果打开 MCR 相关性，则将累加器 1 的内容传送到操作数中。

)MCR // MCR 相关性结束

MCRD // MCR 区域结束

A "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output_2" // 根据 RLO 置位或复位操作数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

MCRD：禁用 MCR 区域 (S7-300, S7-400)

说明

使用“禁用 MCR 区域”指令指定 MCR 区域的结束。

使用指令“启用 MCR 区域”(MCRA)，指定 MCR 区域的开始。用于定义 MCR 区域开始和结束

的指令必须成对使用。

说明

有关章节“使用 MCR 功能的重要说明”的相关信息，请参见“另请参见”。

在 MCR 区域内，可以使用下列指令编程 MCR 相关性：

• MCR(：打开 MCR 区域

• )MCR：关闭 MCR 区域

如果调用 MCR 区域中的块，那么在被调用的块中将禁用 MCR 相关性。退出块后，将置位 
MCR 相关性，从而与块调用之前相同。

指令的执行与状态位无关，也不会影响这些位。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

MCRA // MCR 区域开始 
A "Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

MCR( // MCR 相关性开始

// 如果 RLO 的信号状态为“1”，则打开 MCR 相关性。

// 如果 RLO 的信号状态为“0”，则关闭 MCR 相关性。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STL 说明

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output_1" // 如果关闭 MCR 相关性，则将操作数复位为“0”。
// 如果打开 MCR 相关性，则根据 RLO 来置位或复位操作数

L "Tag_InputValue" // 将操作数的值加载到累加器 1。
T "Tag_OutputValue" // 如果关闭 MCR 相关性，则向操作数写入值“0”。

// 如果打开 MCR 相关性，则将累加器 1 的内容传送到操作数中。

)MCR // MCR 相关性结束

MCRD // MCR 区域结束

A "Tag_Input_3" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

= "Tag_Output_2" // 根据 RLO 置位或复位操作数。

参见

使用 MCR 功能的重要注意事项 (页 215)
设置程序控制操作指令中的状态位 (页 204)
状态字的基本信息 (页 194)
插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

空指令 (S7-300, S7-400)

BLD：程序显示（空指令） (S7-300, S7-400)

说明

“程序显示（空指令）”指令将不执行任何功能，也不影响状态位。该指令用于在参数传递

期间或通过 LAD/FBD 程序段识别代码序列。在 STL 中显示 LAD 或 FBD 程序时，会自动创建

该指令。参数值是指令的编号，由编程设备生成。

参数

下表列出了“程序显示（空指令）”指令的参数：

参数 数据类型 说明

<数目> WORD 指令的数量

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

NOP 0：空指令 (S7-300, S7-400)

说明

带有参数 0 的“空指令”将不执行任何功能，也不影响状态位。该指令代码包含具有 16 个“0”
的位模式。只有显示程序时，该指令才与编程设备有关。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

STL 说明

L "Tag_Value_1" // 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_1”的值。

L "Tag_Value_2" // 将累加器 1 中的内容移到累加器 2 中。

// 加载累加器 1 中操作数“Tag_Value_2”的值

>I // 比较累加器 2 的值是否大于累加器 1 的值。

A // 检查操作数的信号状态是否为“1”，然后与当前的 RLO 进行“与”运

算。

JC NEXT // 如果满足条件 (RLO = "1")，则跳转到跳转标签 NEXT 处。

// 如果不满足条件 (RLO = "0")，则执行下一条指令。

TAK // 交换累加器 1 和 2 的内容。

NEXT: NOP 0 // 跳转标签“NEXT”

参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

NOP 1：空指令 (S7-300, S7-400)

说明

带有参数 1 的“空指令”将不执行任何功能，也不影响状态位。该指令代码包含具有 16 个“1”
的位模式。只有显示程序时，该指令才与编程设备有关。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

插入 STL 指令 (页 9539)
编辑 STL 指令 (页 9558)

4.2.2.4 SCL (S7-300, S7-400)

定时器操作 (S7-300, S7-400)

IEC 定时器 (S7-300, S7-400)

TP：生成脉冲 (S7-300, S7-400)

说明

使用“生成脉冲”指令来设置持续时间 PT 的参数 Q。当参数 IN 的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”
变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设时间 PT 即开始计时。无论 IN 参
数信号的后续状态如何，Q 参数都将置位一段时间，即 PT。如果持续时间 PT 仍在计时，即

使检测到新的上升沿，参数 Q 的信号状态也不会受到影响。

可以在参数 ET 中查询当前时间值。时间值从 T#0s 开始，达到 PT 时间值时结束。达到持续

时间 PT 时，且参数 IN 的信号状态为“0”，则复位参数 ET。
每次调用“生成脉冲”指令，都会为其分配一个 IEC 定时器用于存储指令数据。可以如下声

明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TP 的数据块（例如，“TP_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TP 类型的局部变量（例如，#MyTP_TIMER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 定时器将

存储在自身数据块中（单个背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创

建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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操作系统会在冷启动期间复位“生成脉冲”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则需在启动 OB 中将 PT 参数设置为“0”的情况下调用这些待初始化的实例。如果“生

成脉冲”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

IEC 定时器作为系统数据类型为 IEC_<定时器> 的背景数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为数据块：

<IEC_Timer_DB>.TP()；

IEC 定时器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为局部变量：

#myLocal_Timer()；

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P

脉冲的持续时间。

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 在 PT 持续时间内保持置位

状态的操作数。

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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脉冲时序图

下图显示了“生成脉冲”指令的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"TP_DB".TP(IN := "Tag_Start",
           PT := "Tag_PresetTime",
           Q => "Tag_Status",
           ET => "Tag_ElapsedTime");

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时，且

“Tag_Status”操作数将置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TON：接通延时 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“接通延时”指令将 Q 参数的设置延时 PT 指定的一段时间。当参数 IN 的逻辑运

算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。指令启动时，预设的时间 PT 即
开始计时。超过持续时间 PT 时，参数 Q 的信号状态变为“1”。只要启动输入仍为“1”，参数 Q 
就保持置位。如果 IN 参数的信号状态从“1”变为“0”，则复位参数 Q。当在参数 IN 上检测到

一个新的上升沿时，重新启动定时器功能。

可以在参数 ET 中查询当前时间值。时间值从 T#0s 开始，达到 PT 时间值时结束。当参数 IN 
的信号状态变为“0”，参数 ET 将立即复位。

每次调用“接通延时”指令，必须将其分配给存储指令数据的 IEC 定时器。可以如下声明 IEC 
定时器：

• 声明类型为 TON 的数据块（例如，“TON_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TON 类型的局部变量（例如，#MyTON_TIMER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 定时器将

存储在自身数据块中（单个背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创

建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“接通延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则需在启动 OB 中将 PT 参数设置为“0”的情况下调用这些待初始化的实例。如果“接

通延时”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

IEC 定时器作为系统数据类型为 IEC_<定时器> 的背景数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为数据块：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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<IEC_Timer_DB>.TON()；

IEC 定时器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为局部变量：

#myLocal_Timer()；

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P

接通延时的持续时间。

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 定时器 PT 内时间用完时，

保持置位状态的操作数。

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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脉冲时序图

下图显示了“接通延时”指令的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"TON_DB".TON(IN := "Tag_Start",
             PT := "Tag_PresetTime",
             Q => "Tag_Status",
             ET => "Tag_ElapsedTime");

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，则 PT 参数指定的时间开始计时。在该时间

段结束时，如果“Tag_Status”操作数的信号状态为“1”，则“Tag_Start”操作数的信号状态会置

位为“1”。在该时间段结束时，如果“Tag_Start”操作数的信号状态为“1”，则“Tag_Status”操作

数的信号状态会置位为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
SCL 的基础知识 (页 9575)

TOF：关断延时 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“关断延时”指令将 Q 参数的复位延时 PT 指定的一段时间。当参数 Q 的逻辑运算

结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，置位参数 IN。当参数 IN 的信号状态变回“0”时，

设定的时间 PT 开始计时。只要时间 PT 正在计时，参数 Q 就保持置位状态。超过时间 PT 时，

将复位参数 Q。如果参数 IN 的信号状态在超出时间值 PT 之前变为“1”，则将复位定时器。参

数 Q 的信号状态保持置位为“1”。
可以在参数 ET 中查询当前时间值。当前定时器值从 T#0s 开始，在达到 PT 持续时间值时结束。

在时间 PT 过后，在参数 IN 重新变为“1”之前，参数 ET 会一直保持为当前值。如果参数 IN 在
持续时间 PT 用完之前变为“1”，则参数 ET 将复位为值 T#0s。
对于“生成关断延时”(Generate off-delay) 指令的每次调用，必须将其分配给用于存储指令

数据的 IEC 定时器。可以如下声明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TOF 的数据块（例如，“TOF_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 TOF 类型的局部变量（例如，#MyTOF_TIMER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 定时器将

存储在自身数据块中（单个背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创

建了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“关断延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则需在启动 OB 中将 PT 参数设置为“0”的情况下调用这些待初始化的实例。如果“关

断延时”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

指令
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说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

IEC 定时器作为系统数据类型为 IEC_<定时器> 的背景数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为数据块：

<IEC_Timer_DB>.TOF()；

IEC 定时器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 定时器声明为局部变量：

#myLocal_Timer()；

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P

关断延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 超出时间 PT 后复位的操作

数。

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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脉冲时序图

下图为“关断延时”指令的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"TOF_DB".TOF(IN := "Tag_Start",
             PT := "Tag_PresetTime",
             Q => "Tag_Status",
             ET => "Tag_ElapsedTime");

“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将置位“Tag_Status”操作数。当“Tag_Start”操
作数的信号状态从“1”变为“0”时，则 PT 参数指定的时间开始计时。只要该时间仍在计时，

“Tag_Status”操作数就会保持置位状态。该时间计时完毕后，将复位“Tag_Status”操作数。当

前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令
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SIMATIC 定时器 (S7-300, S7-400)

S_PULSE：分配脉冲定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当检测到参数 S 的逻辑运算结果 (RLO) 从“0”到“1”的变化（信号上升沿）时，“分配脉冲定

时器参数并启动”指令开始计时参数 T_NO 中预设的一段时间。只要 S 参数的信号状态为“1”，
定时器便将运行一段预设的时间 (TV)。
当参数 S 的信号状态在超出预设的时间之前变为“0”时，定时器停止计时，同时“Q”参数复位为

“0”。
在内部此时间包括一个时间值和一个时间基准，并在参数 TV 中进行设定。指令启动时，编

程的时间值减计数到 0。时间基准指定时间值更改时的时间增量。通过参数 BI 提供当前时间

值。

如果定时器正在计时且输入端 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则输入 R 的信号状态为“1”不会有任何作用。

只要定时器正在计时且参数 S 的信号状态为“1”，参数 Q 就将返回信号状态“1”。当参数 S 的
信号状态在超出预设的时间之前变为“0”时，则“Q”参数将返回信号状态“0”。如果定时器通过

参数 R 复位或超时，则参数 Q 也将返回信号状态“0”。
每次访问都更新指令数据。因此，周期开始时与周期结束时的数据查询可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

T_NO Input TIMER、INT T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 预设时间值

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前二进制编码的时间值

函数值 S5TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图显示了指令“分配脉冲定时器参数并启动”的脉冲时序图：

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_PULSE(T_NO := "Timer_1",
                        S := "Tag_1",
                        TV := "Tag_Number",
                        R := "Tag_Reset",
                        Q := "Tag_Status",
                        BI := "Tag_Value");

操作数“Tag_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。定时器使用操作数“Tag_Number”
的时间值进行减计数，直到操作数 Tag_1 返回信号状态”1“。
如果 S 参数的信号状态在超出预设的时间之前变为“0”，则操作数 Tag_Status 将复位为“0”。
如果定时器由 R 参数复位或定时器已超时，则操作数 Tag_Status 也将返回信号状态“0”。
当前时间值在操作数“Tag_Value”中以二进制编码形式存储，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
SCL 的基础知识 (页 9575)

S_PEXT：分配扩展脉冲定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当检测到参数 S 的信号上升沿时，“分配扩展脉冲定时器参数并启动”指令将启动预设的定

时器。只要 S 参数的信号状态更改为“0”，定时器便将运行一段预设的时间 (TV)。定时器计

时时，参数 Q 将返回信号状态“1”。
定时器达到预置时间时，参数 Q 将复位为“0”。如果在定时器计时期间参数 S 的信号状态从“0”
变为“1”，定时器将在 TV 参数中设置的时间内重新启动。

在内部此时间包括一个时间值和一个时间基准，并在参数 TV 中进行设定。指令启动时，编

程的时间值减计数到 0。时间基准指定时间值更改时的时间增量。通过参数 BI 提供当前时间

值。

如果定时器正在计时且参数 R 的信号状态变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
如果定时器未在计时，则参数 R 的信号状态“1”将不起作用。

指令
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每次访问都更新指令数据。因此，周期开始时与周期结束时的数据查询可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

T_NO Input TIMER、INT T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前二进制编码的时间值

函数值 S5TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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脉冲时序图

下图为指令“分配扩展脉冲定时器参数并启动”的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_PEXT(T_NO := "Timer_1",
                       S := "Tag_1",
                       TV := "Tag_Number",
                       R := "Tag_Reset",
                       Q := "Tag_Status",
                       BI := "Tag_Value");

操作数“Tag_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Timer_1”启动。定时器计时时，操作数

“Tag_Status”将返回信号状态“1”。定时器达到预置时间时，操作数“Tag_Status”将复位为“0”。
如果在定时器计时期间输入 S 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将在“Tag_Number”时间内重

新启动。

指令
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当前时间值在操作数“Tag_Value”中以二进制编码形式存储，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
SCL 的基础知识 (页 9575)

S_ODT：分配接通延时定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当检测到参数 S 的信号上升沿时，“分配接通延时定时器参数并启动”指令将启动预设的定

时器作为接通延时定时器。只要 S 参数的信号状态为“1”，定时器便将运行一段预设的时间 
(TV)。
如果定时器达到预置时间且参数 S 的信号状态仍为“1”，则参数 Q 将返回信号状态“1”。如果

在定时器计时期间参数 S 的信号状态从“1 变为“0”，定时器将停止计时。在这种情况下，将

输出 Q 的信号状态复位为“0”。
在内部此时间包括一个时间值和一个时间基准，并在参数 TV 中进行设定。指令启动时，编

程的时间值减计数到 0。时间基准指定时间值更改时的时间增量。通过参数 BI 提供当前时间

值。

如果正在计时且输入端 R 的信号状态从“0”变为 “1”，则当前时间值和时间基准也将设置为 0。
这种情况下，参数 Q 的信号状态为“0”。如果参数 R 的信号状态为“1”，即使定时器尚未运行

同时参数 S 处的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，则将复位定时器。

每次访问都更新指令数据。因此，周期开始时与周期结束时的数据查询可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

T_NO Input TIMER、INT T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前二进制编码的时间值

函数值 S5TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配接通延时定时器参数并启动”的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_ODT(T_NO := "Timer_1",
                      S := "Tag_1",
                      TV := "Tag_Number",
                      R := "Tag_Reset",
                      Q := "Tag_Status",
                      BI := "Tag_Value");

操作数“Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Tag_1”启动。只要操作数“Tag_1”的信号状态为

“1”，定时器就将在持续时间“Tag_Number”内一直计时。

如果定时器达到预置时间且操作数“Tag_Status”的信号状态为“1”，则操作数“Tag_Status”将复

位为“1”。如果在定时器计时期间操作数“Tag_1”的信号状态从“1 变为“0”，定时器将停止计时。

这种情况下，操作数“Tag_Status”将返回信号状态“0”。
当前时间值在操作数“Tag_Value”中以二进制编码形式存储，并作为函数值返回。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
SCL 的基础知识 (页 9575)

S_ODTS：分配保持型接通延时定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当检测到参数 S 的信号上升沿时，“分配保持型接通延时定时器参数并启动”指令将启动预

设的定时器。只要 S 参数的信号状态更改为“0”，定时器便将运行一段预设的时间 (TV)。
只要定时器超时，参数“Q”将始终返回信号状态“1”，而不考虑“S”参数的信号状态。如果在定

时器计时期间参数 S 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将在预设的时间 TV 内重新启动。

在内部此时间包括一个时间值和一个时间基准，并在参数 TV 中进行设定。指令启动时，编

程的时间值减计数到 0。时间基准指定时间值更改时的时间增量。通过参数 BI 提供当前时间

值。

参数 R 的信号状态为“1”则当前时间值和时间基准被复位为“0”，而与参数 S 的信号状态无关。

这种情况下，参数 Q 的信号状态为“0”。
每次访问都更新指令数据。因此，周期开始时与周期结束时的数据查询可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

T_NO Input TIMER、INT T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 预设时间值

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前二进制编码的时间值

函数值 S5TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图为指令“分配保持型接通延时定时器参数并启动”的脉冲时序图：

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_ODTS(T_NO := "Timer_1",
                       S := "Tag_1",
                       TV := "Tag_Number",
                       R := "Tag_Reset",
                       Q := "Tag_Status",
                       BI := "Tag_Value");

操作数“Timer_1”的信号状态从“0”变为“1”时，“Tag_1”启动。定时器的运行时间为

“Tag_Number”。
如果定时器已达到预置时间，则操作数“Tag_Status”将返回信号状态“1”，而与操作数“Tag_1”
的信号状态无关。如果在定时器计时期间操作数 Tag_1 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将在

“Tag_Number”时间内重新启动。

当前时间值在操作数“Tag_Value”中以二进制编码形式存储，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
SCL 的基础知识 (页 9575)

S_OFFDT：分配关断延时定时器参数并启动 (S7-300, S7-400)

说明

当检测到参数 S 的信号下降沿时，“分配关断延时定时器参数并启动”指令将启动预设的定

时器。定时器将运行一段预设的时间 (TV)。只要定时器在计时或参数 S 返回信号状态“1”，参

数 Q 的信号状态就为“1”。
如果定时器已达到预置时间且信号状态为“0”，则参数 Q 的信号状态将复位为“0”。如果定时

器计时期间参数 S 的信号状态从“0”变为“1”，定时器将停止。只有在检测到参数 S 的信号下

降沿后，才会重新启动定时器。

在内部此时间包括一个时间值和一个时间基准，并在参数 TV 中进行设定。指令启动时，编

程的时间值减计数到 0。时间基准指定时间值更改时的时间增量。通过参数 BI 提供当前时间

值。
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参数 R 的信号状态为“1”则当前时间值和时间基准被复位为“0”。这种情况下，参数 Q 的信号

状态为“0”。
每次访问都更新指令数据。因此，周期开始时与周期结束时的数据查询可能会返回不同的值。

说明

在时间单元，操作系统通过时基指定的间隔，以一个时间单位缩短时间值，直到该值为“0”。
递减操作与用户程序不同步执行。因此，定时器中的值比预期的时基 多短一个时间间隔值。

以下给出了如何构造时间单元的一个示例：另请参见“L：加载定时器值”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

T_NO Input TIMER、INT T 已启动的定时器。

定时器的数量取决于 CPU。
S Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

TV Input S5TIME、WORD I、Q、M、D、L 预设时间值

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、
L、P

定时器的状态

BI Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前二进制编码的时间值

函数值 S5TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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脉冲时序图

下图显示了指令“分配关断延时定时器参数并启动”的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_OFFDT(T_NO := "Timer_1",
                        S := "Tag_1",
                        TV := "Tag_Number",
                        R := "Tag_Reset",
                        Q := "Tag_Status",
                        BI := "Tag_Value");

如果操作数“Tag_1”的信号状态从“1”变为“0”，将启动“Timer_1”定时器。定时器的运行时间为

“Tag_Number”。只要定时器在计时或操作数“Tag_1”返回信号状态“1”，操作数“Tag_Status”的
信号状态就为“1”。
如果定时器已达到预置时间且操作数“Tag_1”的信号状态为“0”，则操作数“Tag_Status”的信号

状态将复位为“0”。如果在定时器计时期间操作数“Tag_1”的信号状态从“0 变为“1”，将复位定

时器。只有在检测到参数 S 的下降沿后，才会重新启动定时器。

当前时间值在操作数“Tag_Value”中以二进制编码形式存储，并作为函数值返回。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
L：加载定时器值 (页 6733)
SCL 的基础知识 (页 9575)

计数器操作 (S7-300, S7-400)

IEC 计数器 (S7-300, S7-400)

CTU：加计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“加计数”指令递增 CV 参数的值。如果参数 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信号上

升沿），则执行该指令，同时参数 CV 的当前计数器值加“1”。每检测到一个信号上升沿，计

数器值就会递增，直到达到数据类型 INT 的上限。达到上限时，参数 CU 的信号状态将不再

影响该指令。

可以通过参数 Q 查询计数状态。参数 Q 的信号状态由参数 PV 决定。如果当前计数器值大于

或等于参数 PV 的值，则参数 Q 的信号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 Q 的信

号状态均为“0”。也可以为参数 PV 指定一个常数。

参数 R 的信号状态变为“1”时，参数 CV 的值将复位为“0”。只要参数 R 的信号状态为“1”，参数 
CU 的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。可以按如下方

式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTU 的数据块（例如，“CTU_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTU 类型的局部变量（例如，#MyCTU_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 计数器将

存储在自身数据块中（单背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建

了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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操作系统会在冷启动期间复位“加计数”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令的

实例，则需在启动 OB 中将该指令的 R 参数设置为“1”时调用这些待初始化的实例。如果“加

计数”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

IEC 计数器作为系统数据类型为 IEC_<计数器> 的数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为数据块：

<IEC_Counter_DB>.CTU();

IEC 计数器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为局部变量：

#myLocal_Counter();

语法

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P

置位输出 Q 的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"CTU_DB".CTU(CU := "Tag_Start",
             R := "Tag_Reset",
             PV := "Tag_PresetValue",
             Q => "Tag_Status",
             CV => "Tag_CounterValue");

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将执行“加计数”指令，同时

“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值加 1。每检测到一个额外的信号上升沿，计数器

值都会递增，直至达到该数据类型的上限 (INT = 32767)。
只要当前计数器值大于或等于操作数“Tag_PresetValue”的值，输出“Tag_Status”的信号状态

就为“1”。在其它任何情况下，输出“Tag_Status”的信号状态均为“0”。当前计数器值存储在

“Tag_CounterValue”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
SCL 的基础知识 (页 9575)

CTD：减计数 (S7-300, S7-400)

说明

“减计数”指令用于递减 CV 参数的值。如果参数 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升

沿），则执行该指令，同时参数 CV 的当前计数器值减 1。每检测到一个信号上升沿，计数

器就会递减 1，直到达到指定数据类型 (INT) 的下限为止。达到下限时，参数 CD 的信号状

态将不再影响该指令。

可以通过参数 Q 查询计数状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则参数 Q 的信号状态将

置位为“1”。在其它任何情况下，参数 Q 的信号状态均为“0”。
当参数 LD 的信号状态变为“1”时，参数 CV 的值会设置为参数 PV 的值。只要参数 LD 的信号

状态为“1”，参数 CD 的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

指令
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每次调用“减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。可以按如下方

式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTD 的数据块（例如，“CTD_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTD 类型的局部变量（例如，#MyCTD_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 计数器将

存储在自身数据块中（单背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建

了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“减计数”指令的实例。如果要在暖重启之后初始化该指令的

实例，则需在启动 OB 中将该指令的 LD 参数设置为“1”时调用这些待初始化的实例。在这种

情况下，应在参数 PV 中指定参数 CV 所需的初始值。如果“减计数”指令的实例位于其它

块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

IEC 计数器作为系统数据类型为 IEC_<计数器> 的数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为数据块：

<IEC_Counter_DB>.CTD();

IEC 计数器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为局部变量：

#myLocal_Counter();

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

装载输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P

使用 LD = 1 置位输出 CV 
的目标值。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"CTD_DB".CTD(CD := "Tag_Start",
             LD := "Tag_Load",
             PV := "Tag_PresetValue",
             Q => "Tag_Status",
             CV => "Tag_CounterValue");

当“Tag_Start”的信号状态从“0”变为“1”时，将执行“减计数”指令，同时“Tag_CounterValue”
操作数的值减 1。每出现一个信号上升沿，计数值器便减 1，直到达到数据类型的下限 (INT 
= -32768) 为止。 
只要当前计数器值小于或等于 0，操作数“Tag_Status”的信号状态就为“1”。在其它任何情况

下，输出“Tag_Status”的信号状态均为“0”。当前计数器值存储在“Tag_CounterValue”操作数

中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
SCL 的基础知识 (页 9575)

CTUD：加减计数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“加减计数”指令递增和递减 CV 参数的计数器值。如果参数 CU 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则参数 CV 的当前计数器值加 1。如果参数 CD 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则参数 CV 的计数器值减 1。如果在一个程序周期内输入 CU 和 CD 都
出现了一个信号上升沿，则参数 CV 的当前计数器值保持不变。

指令
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计数器值达到指定数据类型 INT 的上限值后，停止递增。达到上限后，即使出现信号上升沿，

计数器值也不再递增。达到指定数据类型 (INT) 的下限值时，计数器值不再递减。

当参数 LD 中的信号状态变为“1”时，参数 CV 的计数器值会设置为参数 PV 的值。只要参数 LD 
的信号状态为“1”，参数 CU 和 CD 的信号状态就不会影响该指令。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将置位为 0。只要 R 参数的信号状态仍为“1”，参数 
CU、CD 和 LD 信号状态的改变就不会影响“加减计数”指令。

可以在 QU 参数中查询加计数器的状态。如果当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，则参数 
QU 的信号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 QU 的信号状态均为“0”。也可以为参

数 PV 指定一个常数。

可以在 QD 参数中查询减计数器的状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则参数 QD 的信

号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，参数 QD 的信号状态均为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用来存储指令数据。可以按如下

方式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTUD 的数据块（例如，“CTUD_DB”）
• 声明为块中“Static”程序段内 CTUD 类型的局部变量（例如，#MyCTUD_COUNTER）
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定 IEC 计数器将

存储在自身数据块中（单背景）还是作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建

了一个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > 
System blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，

请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“加减计数”指令的实例。如果要在暖启动后初始化该指令的

实例，则必须在启动 OB 时使用以下参数值调用要初始化的实例：

• 用作加计数器时，参数 R 的值必须设置为“1”。
• 用作减计数器时，参数 LD 的值必须设置为“1”。在这种情况下，需要在参数 PV 中为 CV 参

数指定所需的初始值。

如果“加减计数”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

IEC 计数器作为系统数据类型为 IEC_<计数器> 的数据块（共享 DB）
您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为数据块：

<IEC_Counter_DB>.CTUD();

指令
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IEC 计数器作为块接口的局部变量（多重实例）

您可以按如下所示将 IEC 计数器声明为局部变量：

#myLocal_Counter();

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

复位输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

装载输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P

输出 QU 被设置的值/LD = 
1 的情况下，输出 CV 被设

置的值。

QU Output BOOL I、Q、M、D、L 加计数器的状态

QD Output BOOL I、Q、M、D、L 减计数器的状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"CTUD_DB".CTUD(CU := "Tag_Start1",
               CD := "Tag_Start2",
               LD := "Tag_Load",
               R := "Tag_Reset",
               PV := "Tag_PresetValue",
               QU => "Tag_CU_Status",
               QD => "Tag_CD_Status",
               CV => "Tag_CounterValue");

指令
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如果“Tag_Start1”操作数的信号状态出现上升沿，当前计数器的值加 1 并存储在

“Tag_CounterValue”操作数中。如果“Tag_Start2”操作数的信号状态出现信号上升沿，则计数

器值减 1 并存储在“Tag_CounterValue”操作数中。在达到上限值 32767 之前，计数器值会在

参数 CU 的信号上升沿处递增。在达到下限值 INT = -32768 之前，计数器值会在参数 CD 的
信号上升沿处递减。

只要当前计数器值大于或等于操作数“Tag_PresetValue”的值，操作数“Tag_CU_Status”的信号

状态就为“1”。在其它情况下，输出“Tag_CU_Status”的信号状态都为“0”。
只要当前计数器值小于或等于 0，操作数“Tag_CD_Status”的信号状态就为“1”。在其它情况下，

输出“Tag_CD_Status”的信号状态都为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
实例 (页 71)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SIMATIC 计数器 (S7-300, S7-400)

S_CU：分配参数并加计数 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“分配参数并加计数”指令递增计数器值。当 CU 参数的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿）时，当前计数器值加 1。通过参数 CV 提供当前计数器值。计数器值达到上限 999 
后，停止增加。如果达到限值，即使出现信号上升沿，计数器值也不再递增。

当 S 参数的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为 PV 参数的值。如果置位计数器且输

入 CU 处的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，即使没有检测到信号边沿变化，计数器也会在下一周

期计数一次。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将置位为 0。只要参数 R 的信号状态为“1”，参数 CU 
和 S 的信号状态变化就不会影响计数值。

如果计数器值大于 0，参数 Q 的信号状态就为“1”。计数器值等于 0 时，参数 Q 将返回信号状态

“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

C_NO Input COUNTER、INT C 计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、L 用于预置计数器的输入端

PV Input WORD I、Q、M、D、
L、P

预置 BCD 格式的计数器值

（C#0 至 C#999）
R Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值 

函数值 WORD I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（BCD 格式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_CU(C_NO := "Counter_1",
                     CU := "Tag_Start",
                     S := "Tag_1",
                     PV := "Tag_PresetValue",
                     R := "Tag_Reset",
                     Q => "Tag_Status",
                     CV => "Tag_Value");

如果参数“Tag_Start”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值小于“999”时，

则计数器值递增 1。如果“Tag_1”输入的信号状态从“0”变为“1”，则将 BCD 格式的计数器值设

置为操作数“Tag_PresetValue”的值。当“Tag_Reset”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位

为“0”。
当前计数器值以十六进制编码的形式存储在操作数“Tag_Value”中。

指令
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只要当前计数器值不等于“0”，输出“Tag_Status”的信号状态便为“1”。当前计数器值在

“Tag_Value”操作数中，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

S_CD：分配参数并减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“分配参数并减计数”指令递减计数器值。当 CD 参数的信号状态从“0”变为“1”（信

号上升沿）时，当前计数器值减 1。通过参数 CV 提供当前计数器值。计数器值达到下限 0 
时，将停止递减。如果达到下限值，即使出现信号上升沿，计数器值也不再递减。

当 S 参数的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为 PV 参数的值。如果置位计数器且参

数 CD 处的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，即使没有检测到信号边沿变化，计数器也会在下一周

期计数一次。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将置位为 0。只要参数 R 的信号状态为“1”，参数 CD 
和 S 的信号状态变化就不会影响计数值。

如果计数器值大于 0，参数 Q 的信号状态就为“1”。计数器值等于 0 时，参数 Q 将返回信号状态

“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

C_NO Input COUNTER、INT C 计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、L 用于预置计数器的输入端

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PV Input WORD I、Q、M、D、
L、P

预置 BCD 格式的计数器值

（C#0 至 C#999）
R Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值 

函数值 WORD I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（BCD 格式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_CD(C_NO := "Counter_1",
                     CD := "Tag_Start",
                     S := "Tag_1",
                     PV := "Tag_PresetValue",
                     R := "Tag_Reset",
                     Q => "Tag_Status",
                     CV => "Tag_Value");

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）且当前计数器值大于“0”时，计

数器值减 1。如果“Tag_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”，则将 BCD 格式的计数器值设置为

“Tag_PresetValue”操作数的值。当“Tag_Reset”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位为

“0”。
当前计数器值存储在“Tag_Value”操作数中。

只要当前计数器值不等于“0”，“Tag_Status”操作数的信号状态便会返回“1”。当前计数器值在

“Tag_Value”操作数中，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令
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S_CUD：分配参数并进行加/减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“分配参数并加/减计数”指令递增和递减计数器值。当 CU 参数的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿）时，当前计数器值加 1。当 CD 参数的信号状态从“0”变为“1”（信号上升

沿）时，计数器值减 1。通过参数 CV 提供当前计数器值。如果在一个程序周期内参数 CU 和 
CD 出现了信号上升沿，计数器值将保持不变。

计数器值达到上限“999”后，停止递增。达到上限后，即使出现信号上升沿，计数器值也不

再递增。达到下限值“0”时，计数器值不再递减。

当 S 参数的信号状态从“0”变为“1”时，计数器值将设置为 PV 参数的值。如果置位计数器且 CU 
和 CD 参数的逻辑运算结果 (RLO) 为“1”，即使没有检测到信号边沿变化，计数器也会在下一

周期计数一次。

当 R 参数的信号状态变为“1”时，计数器值将置位为 0。只要 R 参数的信号状态为“1”，参数 
CU,、CD 和 S 信号状态的改变就不会影响该计数器值。

如果计数器值大于 0，参数 Q 的信号状态就为“1”。计数器值等于 0 时，参数 Q 将返回信号状态

“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

C_NO Input COUNTER、INT C 计数器

计数器的数量取决于 CPU。
CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

S Input BOOL I、Q、M、D、L 用于预置计数器的输入端

PV Input WORD I、Q、M、D、
L、P

预置 BCD 格式的计数器值

（C#0 至 C#999）
R Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CV Output WORD I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（十六进制）

函数值 WORD I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值（BCD 格式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := S_CUD(C_NO := "Counter_1",
                      CU := "Tag_CU",
                      CD := "Tag_CD",
                      S := "Tag_1",
                      PV := "Tag_PresetValue",
                      R := "Tag_Reset",
                      Q => "Tag_Status",
                      CV => "Tag_Value");

当检测到操作数“Tag_CU”的信号状态为上升沿且当前计数器值小于“999”，则计数器值将加 1。
当检测到操作数“Tag_CD”的信号状态为上升沿且当前计数器值大于“0”，则计数器值递减 1。
如果“Tag_1”操作数的信号状态从“0”变为“1”，则将 BCD 格式的计数器值设置为

“Tag_PresetValue”操作数的值。当“Tag_Reset”操作数的信号状态为“1”时，计数器值复位为

“0”。
当前计数器值存储在“Tag_Value”操作数中。

只要当前计数器值不等于“0”，“Tag_Status”操作数的信号状态便会返回“1”。当前计数器值在

“Tag_Value”操作数中，并作为函数值返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令
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数学函数 (S7-300, S7-400)

ABS：计算绝对值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算绝对值”指令可计算输入值的绝对值，并将结果保存到指定的操作数中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的绝对值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := ABS("Tag_Value");
"Tag_Result2" := ABS("Tag_Value1"*"Tag_Value2");

输入值的绝对值作为函数值以输入值的格式返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value -2
Tag_Result1 2
Tag_Value1 4
Tag_Value2 -1
Tag_Result2 4

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

MIN：获取 小值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“获取 小值”指令比较指定的输入值，并将 小的值作为结果返回。只有当所有输入

的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

要执行该指令， 少需要指定 2 个输入， 多可以指定 32 个输入。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

INn Input 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

其它插入的输入（其值待

比较）

函数值 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := MIN(IN1 := "Tag_Value1",
                    IN2 := "Tag_Value2",
                    IN3 := "Tag_Value3");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 12222
IN2 Tag_Value2 14444
IN3 Tag_Value3 13333
函数值 Tag_Result 12222

该指令比较指定操作数的值，并将 小的值 ("Tag_Value1") 复制到操作数“Tag_Result”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

MAX：获取 大值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“获取 大值”指令比较指定输入的值，并将 大值作为结果返回。只有当所有输入的

变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

指令
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要执行该指令， 少需要指定 2 个输入， 多可以指定 32 个输入。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

INn Input 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

其它插入的输入（其值待

比较）

函数值 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := MAX(IN1 := "Tag_Value1",
                    IN2 := "Tag_Value2",
                    IN3 := "Tag_Value3");

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 Tag_Value1 12222
IN2 Tag_Value2 14444
IN3 Tag_Value3 13333
函数值 Tag_Result 14444

该指令比较指定操作数的值，并将 大的值（“Tag_Value2”）复制到操作数“Tag_Result”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

LIMIT：设置限值 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“设置限值”指令，将参数 IN 的值限制在参数 MN 和 MX 值之间。参数 MN 的值不

能大于参数 MX 的值。

如果参数 IN 的值满足条件 MN <= IN <= MX，则作为该指令的结果返回。如果不满足该条件，

而且输入值 (IN) 小于下限 MN，则将参数 MN 的值作为结果返回。如果超出了上限 MX，则

将参数 MX 的值作为结果返回。

如果输入 MN 的值大于输入 MX 的值，则结果为未定义。

只有当所有参数的操作数均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MN Input 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

下限

IN Input 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

输入值

MX Input 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

上限

函数值 整数、浮点数、

TIME、DATE、
DT

I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := LIMIT(MN := "Tag_Minimum",
                      IN := "Tag_Value",
                      MX := "Tag_Maximum");

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MN Tag_Minimum 12000
IN Tag_Value 8000
MX Tag_Maximum 16000
函数值 Tag_Result 12000

将操作数“Tag_Value”的值与操作数“Tag_Minimum”和“Tag_Maximum”的值进行比较。由于

操作数“Tag_Value”的值小于下限值，因此将操作数“Tag_Minimum”的值复制到操作数

“Tag_Result”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SQR：计算平方 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算平方”指令，可以计算输入值的平方值，并将结果保存到指定的操作数中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := SQR("Tag_Value");
"Tag_Result2" := SQR((SQR("Tag_Value1"))*"Tag_Value2");

输入值的平方作为函数值在“Tag_Resultxy”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 2.5
Tag_Result1 6.25
Tag_Value1 6.0
Tag_Value2 2.0
Tag_Result2 5184.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SQRT：计算平方根 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算平方根”指令，可以计算输入值的平方根，并将结果保存到指定的操作数中。如

果输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则该指令返回一个无效浮点

数。如果输入值为“0”，则结果也是“0”。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方根

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := SQRT("Tag_Value");
"Tag_Result2" := SQRT((SQR("Tag_Value1"))+"Tag_Value2");

输入值的平方根作为函数值在“Tag_Resultxy”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 4.0
Tag_Result1 2.0
Tag_Value1 3.0
Tag_Value2 16.0
Tag_Result2 5.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)
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LN：计算自然对数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算自然对数”指令，可以计算输入值的以 e (e=2.718282) 为底的自然对数。如果

输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则该指令返回一个无效浮点数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的自然对数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := LN("Tag_Value");
"Tag_Result2" := LN("Tag_Value1"+"Tag_Value2");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Resultxy”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 2.5
Tag_Result1 0.916
Tag_Value1 1.5
Tag_Value2 3.2
Tag_Result2 1.548

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

EXP：计算指数值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算指数值”指令，可通过底数 (e = 2.718282) 及输入值来计算指数，并将结果保存

在指定的操作数中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的指数值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := EXP("Tag_Value");
"Tag_Result2" := EXP("Tag_Value1"/"Tag_Value2");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Resultxy”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 20.5
Tag_Result1 799 902 200
Tag_Value1 15.5

指令
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操作数 值

Tag_Value2 30.2
Tag_Result2 1.671

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SIN：计算正弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算正弦值”指令，可以计算输入值的正弦值。输入值的单位必须为弧度。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值（采用弧度形式的

角度值）

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := SIN("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value +1.570796 (π/2)
Tag_Result 1.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

COS：计算余弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算余弦值”指令，可以计算输入值的余弦值。输入值的单位必须为弧度。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值（采用弧度形式的

角度值）

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := COS("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value +1.570796 (π/2)
Tag_Result 0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

TAN：计算正切值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算正切值”指令，可以计算输入值的正弦值。输入值的单位必须为弧度。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值（采用弧度形式的

角度值）

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := TAN("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value +3.141593 (π)
Tag_Result 0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ASIN：计算反正弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算反正弦值”指令，可以计算正弦值所对应的角度值。输入值只能是 -1 到 +1 范围

内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

正弦值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ASIN("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 1.0
Tag_Result +1.570796 (π/2)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ACOS：计算反余弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算反余弦值”指令，可以计算余弦值所对应的角度值。输入值只能是 -1 到 +1 范围

内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，范围在 0 到 +π 之间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

余弦值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ACOS("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0
Tag_Result +1.570796 (π/2)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ATAN：计算反正切值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算反正切值”指令，可以计算正切值所对应的角度值。输入值只能是有效的浮点数

（或 -NaN/+NaN）。计算出的角度值以弧度为单位，范围在 -π/2 到 +π/2 之间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

正切值

函数值 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ATAN("Tag_Value");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 1.0
Tag_Result +0.785398 (π/4)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
无效浮点数 (页 280)
SCL 的基础知识 (页 9575)

移动操作 (S7-300, S7-400)

BLKMOV：块移动 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区（目标区域）

中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

下图说明了移动操作的原理：

指令
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源数据和目标数据一致

请注意，执行“块移动”指令时，源数据需保持不变，否则将无法保证目标数据的一致性。

可中断性

如果源区域所在的数据块不仅仅只位于装载存储器中，则嵌套深度无限制。

但是，如果从一个与运行系统无关的 DB 中进行复制时发生 BLKMOV 中断，则 BLKMOV 操
作将无法继续嵌套。

存储区

可以使用“块移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

• 与运行系统无关的数据块

指令
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移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果源和目标区域长度不同，则只能移动较小长度的区域。

如果源区域小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余

字节则保持不变。 
如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果复制 BOOL 数据类型的区域，则此区域的指定长度必须能被 8 整除，否则无法执行该指

令。

说明

如果实际的源或目标区域小于 SRCBLK 或 DSTBLK 参数所指定的源或目标区域，则响应取决

于 CPU 型号：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 其它所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动字符串的规则

还可以使用“块移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如果只有源区域为 
STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。有关实际长度和 大长度信息不会

写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域中字符串的当前

长度设置为实际移动的字符数。

如果要移动字符串实际长度和 大长度的信息，则需要以字节为单位将相关区域指定给 
SRCBLK 和 DSTBLK 参数。此外，也可使用“Serialize”/“Deserialize”指令。

移动与运行系统无关数据块的规则

源区域也可位于与运行系统无关的装载存储器的数据块中。系统使用关键字 UNLINKED，指

示与运行系统无关的数据块。

如果使用“块移动”指令将与运行系统无关的数据块复制到工作存储器并同时加载数据块（例

如，通过编程设备），则该指令将延时数毫秒后才执行。这将导致 OB 周期延长，从而可能

触发周期监视。

指令
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如果在使用“块移动”指令移动与运行系统无关的数据块时操作中断，则无法再继续执行该

指令。

如果 CPU 支持“从装载存储器的数据块中读取”指令，则需使用该指令从装载存储器中读

取与运行系统无关的数据块。如果使用“块移动”指令，则会输出错误 W#16#8092。

参数

下表列出了“块移动”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

DSTBLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息

1) 参数 DSTBLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源区域或目标区域只能位于装载存储中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_RetVal" := BLKMOV(SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10,
                       DSTBLK => P#DB1.DBX0.0 BYTE 10);

该指令将复制从 MB100 开始的 10 个字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则

在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区

（目标区域）中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。因此，在执行“不可中断的存储区移动”指令

期间，CPU 中断响应时间将增加。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

存储区

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

指令
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移动操作的通用规则

在执行“不可中断的存储区移动”指令期间，源区域和目标区域不可以重叠。如果源区域小

于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余字节则保持不

变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果定义为形参的源区域或目标区域比 SRCBLK 或 DSTBLK 参数中所指定的源区域或目标区

域小，则不传送任何数据。

如果复制 BOOL 数据类型的区域，则此区域的指定长度必须能被 8 整除，否则无法执行该指

令。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令 多可移动 512 个字节。注意：CPU 对此有特定

限制。

说明

如果实际的源或目标区域小于 BVAL 或 BLK 参数所指定的目标或源区域，则响应取决于 CPU 
型号：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 对于其它型号的所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动字符串的规则

还可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如

果只有源区域为 STRING 数据类型，则仅移动字符串中实际包含的字符。而不会将关于实际

长度和 大长度的信息写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目

标区域中字符串的当前长度设置为实际移动的字符数。如果要移动 STRING 数据类型的区域，

则必须将区域长度指定为“1”。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

DSTBLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、
L、P 

错误信息

1) 参数 DSTBLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8091 源或目标区域只能在装载内存中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_RetVal" := UBLKMOV(SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10,
                        DSTBLK => P#DB1.DBX0.0 BYTE 10);

该指令将复制从 MB100 开始的 10 个字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则

在变量“Tag_RetVal”中输出其错误代码。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

FILL：填充块 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“填充块”指令将一个存储区（源区域）的内容填充到另一存储区（目标区域）。

“填充块”指令将源区域的数据移动到目标区域，直到目标区域写满为止。移动操作沿地址

升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

下图说明了移动操作的原理：

示例：使用存储器字 MW14 到 MW20 中的内容预设置 MW100 到 MW118 中的内容。
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源和目标数据的一致性

请注意，执行“填充块”指令时，源数据需保持不变，否则将无法保证目标数据的一致性。

存储区

可使用“填充块”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果要预设的目标区域不是输入参数 BVAL 长度的整数倍，目

标区域仍然可写至 后一个字节。

如果要预置的目标区域小于源区域，此功能仅复制可以写入目标区域的数据量。

如果实际的目标或源区域小于源或目标区域分配的存储区（参数 BVAL 和 BLK），则不传输

任何数据。

如果 ANY 指针（源或目标）为 BOOL 数据类型，则指定的长度必须能被 8 整除，否则将不

会执行该指令。

如果目标区域为 STRING 数据类型，则指令将写入包含管理信息在内的整个字符串。

说明

如果实际的源或目标区域小于 BVAL 或 BLK 参数所指定的目标或源区域，则响应取决于 CPU 
型号：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。错误代码 W#16#837F 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4 CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5. H CPU）：
不进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 对于其它型号的所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323 将在参数 RET_VAL 中输出。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。
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移动结构的规则

当将结构作为输入参数传送时，必须谨记结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

BVAL Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定存储区域（源区

域），将使用该存储区域

中的内容填充 BLK 参数中

指定的目标区域。

BLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要使用源区域的数据

填充的存储区。

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息

1) 参数 BLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

BVAL 参数

请注意：当将结构作为输入参数传送时，结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源或目标区域只能在装载内存中。
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_RetVal" := FILL(BVAL := P#M14.0 WORD 4,
                     BLK => P#M100.0 WORD 10);

该指令复制从 MW14 到 MW20 的源区域，并使用 BVAL 参数中存储区内包含的 4 个字的内

容填充从 MW100 到 MW118 的目标区域。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

转换操作 (S7-300, S7-400)

CONVERT：转换值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“转换值”指令设定显式转换。插入该指令时将自动打开一个对话框，在此对话框中可

以确定要转换的数据类型。执行时，该指令将读取源值并将其转换为指定的目标值。

有关可能的转换的信息，请参见“另请参见”中的“显式转换”部分。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<源类型> 输入 位字符串、整

数、浮点数、时

间、日期和时

间、字符串

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要转换的值。

<目标类型> Output 位字符串、整

数、浮点数、时

间、日期和时

间、字符串

I、Q、M、D、
L、P

转换结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_INT" := REAL_TO_INT("Tag_REAL");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 数据类型 值

Tag_REAL REAL 20.56
Tag_INT INT 21

在转换过程中，将“Tag_REAL”操作数的值四舍五入为 接近的整数，并保存在“Tag_INT”操作

数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
显式转换 (页 679)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6967



ROUND：取整 (S7-300, S7-400)

说明

“取整”指令用于将输入 IN 的值取整为 接近的整数。该指令将输入 IN 的值解释为浮点数，

并将其转换为一个整数或浮点数。如果输入值恰好是在一个偶数和一个奇数之间，则选择偶

数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input REAL I、Q、M、D、
L、P

要取整的输入值。

函数值 DINT I、Q、M、D、
L、P

取整运算的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ROUND("Tag_Value");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 1.50000000 -1.50000000
Tag_Result 2 -2

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)
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CEIL：浮点数向上取整 (S7-300, S7-400)

说明

使用“浮点数向上取整”指令将值取整为 近接的整数。该指令将输入值解释为浮点数，并

将其转换为紧邻的较大整数。函数值可以大于或等于输入值。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input REAL I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 DINT I、Q、M、D、
L、P

输入值向上取整

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := CEIL("Tag_Value");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0.5 -0.5
Tag_Result 1 0

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)
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FLOOR：浮点数向下取整 (S7-300, S7-400)

说明

使用“浮点数向下取整”指令将一个浮点数的值取整为紧邻的较小整数。该指令将输入值解

释为浮点数，并将其转换为紧邻的较小整数。函数值可等于或小于输入值。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input REAL I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 DINT I、Q、M、D、
L、P

输入值被取整

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := FLOOR("Tag_Value");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0.5 -0.5
Tag_Result 0 -1

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)
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TRUNC：截尾取整 (S7-300, S7-400)

说明

“截尾取整”指令用于直接从输入值中截取整数。该指令仅选择输入值的整数部分，并将这

一部分（不含小数位）作为函数值返回。

使用以下语法更改指令的数据类型：

TRUNC_<data type>();

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<表达式> Input REAL I、Q、M、D、
L、P

输入值

_<数据类型> 整数

默认：DINT
  函数值的数据类型：

• 如果使用默认数据类

型，则无需指定。

• 如要使用任何其它有效

数据类型，则必须明确

声明。

函数值 整数 I、Q、M、D、L 输入值的整数部分

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result1" := TRUNC("Tag_Value1");
"Tag_Result2" := TRUNC("Tag_Value2"+"Tag_Value3");
"Tag_Result3" := TRUNC_REAL("Tag_Value4");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value1 -1.5
Tag_Result1 -1
Tag_Value2 2.1
Tag_Value3 3.2
Tag_Result2 5
Tag_Result3 2.0
Tag_Value4 2.4

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SCALE：缩放 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“缩放”指令将参数 IN 上的整数转换为浮点数，该浮点数在介于上下限值之间的

物理单位内进行缩放。通过参数 LO_LIM 和 HI_LIM 来指定缩放输入值取值范围的下限和上

限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((FLOAT (IN) – K1)/(K2–K1)) ∗ (HI_LIM–LO_LIM)] + LO_LIM
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能有下列信号状态： 
• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”

的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
如果参数 IN 的值大于常数“K2”的值，则将指令的结果设置为上限值 (HI_LIM) 并输出一个错误。

如果参数 IN 的值小于常数“K1”的值，则将指令的结果设置为下限值 (LO_LIM) 并输出一个错

误。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input INT I、Q、M、D、
L、P

待缩放的输入值。

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

函数值 (RET_VAL) WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于 27,648 或小于 0 （单极性）或小于 -27,648（双极性）。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6973



示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

 
"Tag_ErrorCode" := SCALE(IN := "Tag_InputValue",
                         HI_LIM := "Tag_HighLimit"
                         LO_LIM := "Tag_LowLimit"
                         BIPOLAR := "Tag_Bipolar",
                         OUT => "Tag_Result");

该指令的错误信息将作为函数值在“Tag_ErrorCode”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_Result 50.03978588
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

UNSCALE：取消缩放 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取消缩放”(Unscale) 指令，取消在上限和下限之间以物理单位为增量对参数 IN 中
的浮点数进行缩放，并将其转换为整数。使用参数 LO_LIM 和 HI_LIM 指定取消缩放输入值

取值范围的下限和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“取消缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((IN–LO_LIM)/(HI_LIM–LO_LIM)) ∗ (K2–K1)] + K1

指令
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常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为： 
• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”

的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
当参数 IN 的值超出 HI_LIM 和 LO_LIM 定义的限值时，将输出一个错误并将结果设置为 接

近的限值。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P

待取消缩放并转换为整数

的输入值。

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

函数值 (RET_VAL) WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于上限 (HI_LIM) 的值或小于下限 (LO_LIM) 的值。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_ErrorCode" := UNSCALE(IN := "Tag_InputValue",
                           HI_LIM := "Tag_HighLimit"
                           LO_LIM := "Tag_LowLimit"
                           BIPOLAR := "Tag_Bipolar",
                           OUT => "Tag_Result");

该指令的错误信息将作为函数值在“Tag_ErrorCode”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
OUT Tag_Result 22
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

程序控制指令 (S7-300, S7-400)

IF：条件执行 (S7-300, S7-400)

说明

使用“条件执行”指令，可以根据条件控制程序流的分支。该条件是结果为布尔值（TRUE 或 
FALSE）的表达式。可以将逻辑表达式或比较表达式作为条件。

执行该指令时，将对指定的表达式进行运算。如果表达式的值为 TRUE，则表示满足该条件；

如果其值为 FALSE，则表示不满足该条件。

参数

根据分支的类型，可以对以下形式的指令进行编程：

• IF 分支：

IF <condition> THEN <instructions>
END_IF;

如果满足该条件，则将执行 THEN 后编写的指令。如果不满足该条件，则程序将从 END_IF 后
的下一条指令开始继续执行。

• IF 和 ELSE 分支：

IF <condition> THEN <instructions1>
ELSE <Instructions0>
END_IF;

如果满足该条件，则将执行 THEN 后编写的指令。如果不满足该条件，则将执行 ELSE 后编

写的指令。程序将从 END_IF 后的下一条指令开始继续执行。

• IF、ELSIF 和 ELSE 分支：

IF <condition1> THEN <instructions1>
ELSIF <condition2> THEN <instruction2>
ELSE <Instructions0>
END_IF;

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6977



如果满足第一个条件（<条件 1>），则将执行 THEN 后的指令（<指令 1>）。执行这些指令

后，程序将从 END_IF 后继续执行。

如果不满足第一个条件，则将检查第二个条件（<条件 2>）。如果满足第二个条件（<条件 
2>），则将执行 THEN 后的指令（<指令 2>）。执行这些指令后，程序将从 END_IF 后继续

执行。

如果不满足任何条件，则先执行 ELSE 后的指令（<指令 0>），再执行 END_IF 后的程序部分。

在 IF 指令内可以嵌套任意多个 ELSIF 和 THEN 组合。可以选择对 ELSE 分支进行编程。

IF 指令的语法如下所示：

参数 数据类型 存储区 说明

<条件> BOOL I、Q、M、D、L 待求值的表达式

<指令> - - 在满足条件时，要执行的指令。如果不满足

条件，则执行 ELSE 后编写的指令。如果不满

足程序循环内的任何条件，则执行这些指令。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
IF "Tag_1" = 1
THEN "Tag_Value" := 10;
ELSIF "Tag_2" = 1
THEN "Tag_Value" := 20;
ELSIF "Tag_3" = 1
THEN "Tag_Value" := 30;
ELSE "Tag_Value" := 0;
END_IF;

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_1 1 0 0 0
Tag_2 0 1 0 0
Tag_3 0 0 1 0
Tag_Value 10 20 30 0

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

CASE：创建多路分支 (S7-300, S7-400)

说明

使用“创建多路分支”指令，可以根据表达式的值执行多个指令序列中的一个。

表达式的值必须为整数或位字符串。执行 CASE 指令时，会将表达式（变量）的值与多个常

数的值进行比较。如果表达式（变量）的值等于某个常数的值，则满足条件且将执行紧跟在

该常数后编写的指令。常数可以为不同值：

可按如下方式声明此指令：

CASE <Tag> OF
<Constant1>: <Instructions1>;
<Constant2>: <Instructions2>;
<常量 X>: <指令 X>; // X >= 3
ELSE <Instructions0>;
END_CASE;

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 说明

<Tag> 位字符串、

整数

I、Q、M、D、L 与设定的常数值进行比较的值。

<常数>
局部常量和

全局常量可

进行编程。

位字符串 - 若为位字符串，则常数可以为以下值：

• 二进制数（例如，2#10）
• 八进制数（例如，8#77）
• 十六进制数（例如，16#AD）
• 未定型的常数（例如，1000）
如果为典型字节变量，则字节常数（例如，

BYTE#2）必须进行编程。

如果为典型 WORD 变量，则字节或 WORD 常
数（例如，BYTE#2、WORD# 2）必须进行编

程。

如果为典型 DWord 变量，则字节、WORD 或 
DWord 常数（例如，BYTE#2、WORD#2、
DWORD#2）必须进行编程。

如果为典型 LWord 变量，则字节、WORD、
DWord 或 LWord 常数（例如，BYTE#2、
WORD#2、DWORD#2、LWORD#2）必须进

行编程。

整数 若为整数，则常数可以为以下值：

• 整数（例如，5）
• 整数范围（例如，15 到 20）
• 由整数和范围组成的枚举（例如，10、

11、15 到 20）
<Instructio
n>

- - 当表达式的值等于某个常数值时，将执行的

各种指令。如果不满足条件，则执行 ELSE 后
编写的指令。如果两个值不相等，则执行这

些指令。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

如果表达式的值等于第一个常数（<常数 1>）的值，则将执行紧跟在该常数后编写的指令（<
指令 1>）。程序将从 END_CASE 后继续执行。

指令
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如果表达式的值不等于第一个常量（<常量 1>）的值，则会将该值与下一个设定的常量值进

行比较。以这种方式执行 CASE 指令直至比较的值相等为止。如果表达式的值与所有设定的

常数值均不相等，则将执行 ELSE 后编写的指令（<指令 0>）。ELSE 是一个可选的语法部分，

可以省略。

此外，CASE 指令也可通过使用 CASE 替换一个指令块来进行嵌套。END_CASE 表示 CASE 指
令结束。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
CASE "Tag_Value" OF
     0 :
          "Tag_1" := 1;
     1,3,5 :
          "Tag_2" := 1;
     6...10 :
          "Tag_3" := 1;
     16,17,20...25 :
          "Tag_4" := 1;
     ELSE
          "Tag_5" := 1;
END_CASE;

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0 1、3、5 6、7、8、
9、10

16, 17, 20, 
21, 22, 23, 
24, 25

2

Tag_1 1 - - - -
Tag_2 - 1 - - -
Tag_3 - - 1 - -
Tag_4 - - - 1 -
Tag_5 - - - - 1
1：操作数的信号状态将设置为“1”。
-：操作数的信号状态将保持不变。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

FOR：在计数循环中执行 (S7-300, S7-400)

说明

使用“在计数循环中执行”指令，重复执行程序循环，直至运行变量不在指定的取值范围内。

也可以嵌套程序循环。在程序循环内，可以编写包含其它运行变量的其它程序循环。

通过指令“复查循环条件”(CONTINUE)，可以终止当前连续运行的程序循环。通过指令“立

即退出循环”(EXIT) 终止整个循环的执行。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

有关运行次数和运行变量的信息

程序运行时无法更改运行次数。

出于性能原因，应在块接口的“Temp”部分中声明运行变量。此外，程序运行时不得更改运行

变量。否则，该指令可能根据实施情况返回未定义结果。

FOR 语句的限制

编写不会导致死循环的“安全”FOR 语句时，请遵循以下规则和限制：

FOR <Run_tag> := <Start_value> TO <End_value> BY <Increment> DO <Instructions>;
END_FOR;

如果... ... 则 说明

起始值 < 结束值 结束值 <（PMAX 增量） 运行变量在正方向上运行

起始值 > 结束值 AND 增量 < 
O

结束值 >（NMAX 增量） 运行变量在负方向上运行

限制

指令
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各种数据类型的限制不同：

数据类型 PMAX NMAX
INT 类型的运行变量 32767 -32768
DINT 类型的运行变量 2147483647 -2147483648

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 说明

<执行变量> INT、DINT I、Q、M、D、L 执行循环时会计算其值的操作数。执行变量

的数据类型将确定其它参数的数据类型。

<起始值> INT、DINT I、Q、M、D、L 表达式，在执行变量首次执行循环时，将分

配表达式的值。

<结束值> INT、DINT I、Q、M、D、L 表达式，在运行程序 后一次循环时会定义

表达式的值。在每个循环后都会检查运行变

量的值：

• 未达到结束值：

执行符合 DO 的指令

• 达到结束值：

后执行一次 FOR 循环

• 超出结束值：

完成 FOR 循环

执行该指令期间，不允许更改结束值。

<Increment
>

INT、DINT I、Q、M、D、L 执行变量在每次循环后都会递增（正增量）

或递减（负增量）其值的表达式。可以选择

指定增量的大小。如果未指定增量，则在每

次循环后执行变量的值加 1。
执行该指令期间，不允许更改增量。

<指令> -   只有运行变量的值在取值范围内，每次循环

都就会执行的指令。取值范围由起始值和结

束值定义。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
FOR i := 2 TO 8 BY 2 
DO "a_array[i] := "Tag_Value"*"b_array[i]";
END_FOR;

“Tag_Value”操作数乘以“b_array”ARRAY 变量的元素 (2, 4, 6, 8)。并将计算结果读入到

“a_array”ARRAY 变量的元素 (2, 4, 6, 8) 中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

WHILE：满足条件时执行 (S7-300, S7-400)

描述

使用“满足条件时执行”指令可以重复执行程序循环，直至不满足执行条件为止。该条件是

结果为布尔值（TRUE 或 FALSE）的表达式。可以将逻辑表达式或比较表达式作为条件。

执行该指令时，将对指定的表达式进行运算。如果表达式的值为 TRUE，则表示满足该条件；

如果其值为 FALSE，则表示不满足该条件。

也可以嵌套程序循环。在程序循环内，可以编写包含其它运行变量的其它程序循环。

通过指令“复查循环条件”(CONTINUE)，可以终止当前连续运行的程序循环。通过指令“立

即退出循环”(EXIT) 终止整个循环的执行。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

可按如下方式声明此指令：

WHILE <Condition> DO <Instructions>;
END_WHILE;

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 描述

<条件> BOOL I、Q、M、D、L 表达式，每次执行循环之前都需要进行求值。

<指令> -   在满足条件时，要执行的指令。如果不满足

条件，则程序将从 END_WHILE 后继续执行。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
WHILE
      "Tag_Value1" <> "Tag_Value2"
      DO "Tag_Result"
      := "Tag_Input";
END_WHILE;

只要“Tag_Value1”和“Tag_Value2”操作数的值不匹配，“Tag_Input”操作数的值就会分配给

“Tag_Result”操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
CONTINUE：复查循环条件 (页 6987)
EXIT：立即退出循环 (页 6987)
SCL 的基础知识 (页 9575)

REPEAT：不满足条件时执行 (S7-300, S7-400)

说明

使用“不满足条件时执行”指令可以重复执行程序循环，直至不满足执行条件为止。该条件

是结果为布尔值（TRUE 或 FALSE）的表达式。可以将逻辑表达式或比较表达式作为条件。

执行该指令时，将对指定的表达式进行运算。如果表达式的值为 TRUE，则表示满足该条件；

如果其值为 FALSE，则表示不满足该条件。

指令
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即使满足终止条件，此指令也只执行一次。

也可以嵌套程序循环。在程序循环内，可以编写包含其它运行变量的其它程序循环。

通过指令“复查循环条件”(CONTINUE)，可以终止当前连续运行的程序循环。通过指令“立

即退出循环”(EXIT) 终止整个循环的执行。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

可按如下方式声明此指令：

REPEAT <instructions>;
UNTIL <condition> END_REPEAT;

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 说明

<指令> -   在设定条件的值为 FALSE 时执行的指令。即

使满足终止条件，此指令也只执行一次。

<条件> BOOL I、Q、M、D、L 表达式，每次执行循环之后都需要进行求

值。如果表达式的值为 FALSE，则将再次执

行程序循环。如果表达式的值为 TRUE，则程

序循环将从 END_REPEAT 后继续执行。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
REPEAT "Tag_Result"
        := "Tag_Value";
UNTIL "Tag_Error"
END_REPEAT;

只要“Tag_Error”操作数值的信号状态为“0”，就会将“Tag_Value”操作数的值分配给

“Tag_Result”操作数。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令
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CONTINUE：复查循环条件 (S7-300, S7-400)

说明

使用“复查循环条件”指令，可以结束 FOR、WHILE 或 REPEAT 循环的当前程序运行。

执行该指令后，将再次计算继续执行程序循环的条件。该指令将影响其所在的程序循环。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
FOR i 
     := 1 TO 15 BY 2 DO
     IF (i < 5) THEN
     CONTINUE;
END_IF;
      "DB10".Test[i] := 1;
END_FOR;

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

如果满足条件 i < 5，则不执行后续值分配 ("DB10".Test[i] := 1)。运行变量 (i) 以增量“2”递增，

然后检查其当前值是否在设定的取值范围内。如果执行变量在取值范围内，则将再次计算 IF 
的条件。

如果不满足条件 i < 5，则将执行后续值分配 ("DB10".Test[i] := 1) 并开始一个新循环。在这

种情况下，执行变量也会以增量“2”进行递增并接受检查。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

EXIT：立即退出循环 (S7-300, S7-400)

说明

使用“立即退出循环”指令，可以随时取消 FOR、WHILE 或 REPEAT 循环的执行，而无需考

虑是否满足条件。在循环结束（END_FOR、END_WHILE 或 END_REPEAT）后继续执行程序。

该指令将影响其所在的程序循环。
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
FOR i := 15 TO 1 BY -2 DO 
IF (i < 5)
THEN EXIT; 
END_IF;
"DB10".Test[i] := 1;
END_FOR;

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

如果满足条件 i < 5，则将取消循环执行。程序将从 END_FOR 后继续执行。

如果不满足条件 i < 5，则将执行后续值分配 ("DB10".Test[i] :=1) 并开始一个新循环。将运行

变量 (i) 以 2 进行递减，并进行检查该变量的当前值是否在程序中设定的取值范围之内。如

果执行变量 (i) 在取值范围内，则将再次计算 IF 的条件。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

GOTO：跳转 (S7-300, S7-400)

说明

使用“跳转”指令，可以从标注为跳转标签的指定点开始继续执行程序。

跳转标签和“跳转”指令必须在同一个块中。在一个块中，跳转标签的名称只能指定一次。

每个跳转标签可以是多个跳转指令的目标。

不允许从“外部”跳转到程序循环内，但允许从循环内跳转到“外部”。

遵守跳转标签的以下语法规则：

• 字母（a 至 z，A 至 Z）
• 字母和数字组合；请检查排列顺序是否正确，如首先是字母，然后数字字母（a - z，A - Z，

0 - 9）
• 不能使用特殊字符或反向排序字母与数字组合，如首先是数字，然后是字母（0-9，a - z，

A - Z）
可按如下方式声明此指令：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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GOTO <跳转标签>;
...
.... <跳转标签>: <指令>

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 说明

<跳转标签> - 跳转标签，将跳转到该标签处

<指令> - 跳转后执行的指令。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
CASE "Tag_Value" OF
1 : GOTO MyLABEL1;
2 : GOTO MyLABEL2;
3 : GOTO MyLABEL3;
ELSE GOTO MyLABEL4;
END_CASE;
MyLABEL1: "Tag_1" := 1;
MyLABEL2: "Tag_2" := 1;
MyLABEL3: "Tag_3" := 1;
MyLABEL4: "Tag_4" := 1;

根据“Tag_Value”操作数的值，程序将从对应的跳转标签标识点开始继续执行。例如，如果

“Tag_Value”操作数的值为 2，则程序将从跳转标签“MyLABEL2”开始继续执行。在这种情况

下，将跳过“MyLABEL1”跳转标签所标识的程序行。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RETURN：退出块 (S7-300, S7-400)

说明

使用“退出块”指令，可以终止当前处理块中的程序执行，并在调用块中继续执行。

如果该指令出现在块结尾处，则可以跳过。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
IF "Tag_Error" <>0 THEN RETURN;
END_IF;

如果“Tag_Error”操作数的信号状态不为 0，则将终止当前处理块中的程序执行。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

(*...*)：插入注释段 (S7-300, S7-400)

说明

可以通过“插入注释段”指令添加一个注释段。括号内“(*...*)”的文本将解释为一段注释。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
(*这是一条注释信息。*)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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(/*...*/)：插入多语言注释 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“插入多语言注释”时，可插入一条可翻译为其它项目语言的注释信息。多语言注

释是一个以“(*”开始，以“*)”结束的单元。即，只能对整个注释进行标记或选择，而不能选

择其中一部分。多语言注释不能相互嵌套，但在注释行和注释段中使用。所不同的是，在多

语言注释中不能使用注释行或简单的注释段。这是因为，系统会将“(/*”与“*/)”之间的所有内

容均解释为常规文本消息。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
（/*该注释可翻译为其它项目语言。*/）

参见

插入注释 (页 9641)

REGION：构建程序代码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用指令“构建程序代码”，在 SCL 块中构建程序代码并将其分为几个不同区域。

有关该区域应用的更多信息，请参见“使用区间 (Region) (页 9615)”
可按如下方式声明此指令：

REGION <名称>
<指令>
END_REGION

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 数据类型 存储区 说明

REGION - - 区域起始的关键字

<名称> - - REGION 的文本标识

<指令> - - REGION 前后的程序

代码

END_REGION - - 区域结束的关键字

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
REGION Feeder System
     //构建馈线系统的源代码

   IF "Variable_1" = 0 THEN
      "Variable_2" := 10;
   END_IF;
END_REGION

Feeder System 区域中包含完整的程序代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

运行时控制 (S7-300, S7-400)

COMPRESS：压缩 CPU 内存 (S7-400)

说明

“压缩 CPU 内存”指令用于压缩 CPU 的工作存储器或 RAM 加载存储器。执行压缩期间，将

现有的块拼接到一起，以填充因删除或装载块而导致空隙。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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通过调用“压缩 CPU 内存”指令启动压缩操作。压缩操作分成若干程序周期。可通过各个

参数值监视压缩操作。如果指令的参数 BUSY 值为“1”，则说明仍在执行压缩操作。如果参数 
DONE 的值为“1”，说明压缩操作已完成。可从 RET_VAL 参数获取错误信息。

如果已经开始执行从外部启动的压缩操作，则调用“压缩 CPU 内存”指令将显示错误信息。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 关于压缩操作是否激活的

信息。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 关于压缩操作是否完成的

信息。

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

可以通过 BUSY 和 DONE 参数，查询压缩操作的状态。

8091 已经执行从外部启动的压缩操作。

8092 由于存在以下某种情况，该指令无法执行：

• “删除块”功能已激活。

• 编程设备功能正在访问一个待移动的块。

• 已经执行从外部启动的压缩操作。

• H-CPU 正在连接或更新。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

RE_TRIGR：重置周期监视时间 (S7-300, S7-400)

说明

“重置周期监视时间”指令用于重新触发 CPU 的循环时间监控。根据 CPU 组态中所设置的时

间，重新启动周期监视时间。

可以在所有块中调用指令“重新启动循环监视时间”(Restart cycle monitoring time)，而无需

考虑优先级。

如果在优先级较高的块（例如，硬件中断或诊断中断）中调用此指令，则不会执行此指令。

指令“重置周期监视时间”完全在时间范围内执行（ 大程序循环的 10 次），而不考虑调

用次数。过期后，程序循环将无法再延长。

参数

“重置周期监视时间”指令不带任何参数且不提供错误信息。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

STP：退出程序 (S7-300, S7-400)

说明

使用“退出程序”指令，可将 CPU 设置为 STOP 模式，从而终止程序执行。是否从 RUN 模
式切换到 STOP 模式，则取决于 CPU 的组态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

WAIT：组态延时时间 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“组态延迟时间”(Configure time delay) 指令，将程序的执行过程暂停特定的时间段。

在该指令的参数 WT 中时间段的单位为微秒。

可以组态的延时为 -32768 到 32767 微秒 (μs)。允许的 短延时时间取决于 CPU 并且与指

令的执行时间一致。

优先级更高的事件可中断该指令的执行且不返回任何错误信息。

适用于 S7-300-CPU：
对于 S7-300-CPU（S7-318 除外），该指令设置的延时时间为 短时间。各类嵌套优先级的

执行时间和系统利用率会延长该时间。

说明

负延时时间

如果在参数 WT 中指定了负延时时间，则使能输出 ENO 或 RLO 和 BR 位将返回信号状态 
FALSE。负延时时间不会对 CPU 造成影响。以下与使能输出 ENO 相关联的指令不在 LAD 或 
FBD 中执行。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

WT Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

延时时间的单位为微秒 
(μs)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 6995



PROTECT：更改保护等级 (S7-300, S7-400)

说明

“更改保护等级”指令用于更改 CPU 中所组态的保护等级“1”。
所组态的保护等级为“1”时选择“通过密码进行删除”(Removable with password) 选项，意味

着您需要组态一个密码。通过该密码，可以在操作期间对由“更改保护等级”指令提供只读

保护的 CPU 进行写访问，例如加载。

可在该指令的 MODE 参数中指定保护等级。CPU 的当前保护等级显示在巡视窗口的“属性 > 
保护”(Properties > Protection) 下。

下表列出了各保护等级的含义。

保护

等级

含义

1 允许对所有设备功能进行编程。可通过指令“更改保护等级”，取消对任何现有块

的密码验证。

2 • 不能更改 CPU 中的程序和组态。只能读取 CPU 中的程序。

• 允许过程控制、过程监视和过程通信功能。

• 允许所有信息功能。

• 如果知道有效密码，则可以取消所设置的写保护。

• 可通过指令“更改保护等级”，取消对任何现有块的密码验证。

3 • 但无法取消所设置的读写保护，即使知道有效密码。

• 如果在调用指令“更改保护等级”时存在有效的连接，则调用该指令并不会影响

该连接。

如果为 CPU 组态了保护等级“2”或“3”，那么调用“更改保护等级”指令将不会起作用。

执行“更改保护等级”指令之后，还可以通过 SSL ID 为 W#16#0232 且索引为 W#16#0004 
的 SSL 部件列表检查保护等级“2”或“3”是否仍然有效。

说明

只能使用“更改保护等级”指令，设置比使用 STEP 7“配置硬件”(Configure hardware) 组态

的保护等级相同或更高的保护等级。例如，已经组态保护等级 3 并且以 MODE 参数为 12 调
用指令“更改保护等级”。这将阻止密码验证。如果在参数 MODE 为 0 或 1 的情况下再次

调用该指令，将保留保护等级 3 并且通过输入有效密码取消读写保护。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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运行状态切换将影响保护等级

下表列出了切换运行状态对通过“更改保护等级”指令所设置的保护等级产生的影响。

动作 对保护等级产生的影响

• 操作模式切换到“STOP”
• 无缓冲上电

• 使用操作模式开关执行存储器复位

• S7-400 CPU 处于“STOP”模式时组态和/或
更改编程

保护等级被设置为“1”。允许对所有设备功能

进行编程。

• 冷启动

• 暖启动

操作系统将保护等级设置为“1”。允许对所有

设备功能进行编程。 
如果需要，可以通过调用“更改保护等级”

指令在用户程序中将保护等级设置为“2”或
“3”。

缓冲上电 保持不变

操作模式切换 RUN/STARTUP/HOLD -> STOP
（通过调用“退出程序”(STP) 指令、没有相应

错误 OB 时的程序错误或操作员操作）。

保持不变

S7-400：通过用户手动重启或上电后自动重

启

保持不变

语法

“更改保护等级”指令的语法如下所示：

SCL
PROTECT(MODE := <操作数>)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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该指令的语法由以下部分组成：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input WORD I、Q、M、D、L 保护等级

可能的值：

• W#16#0000：设置保

护等级“1”
• W#16#0001：设置需

要密码验证的保护等级

“2”
• W#16#000C：设置无

需密码验证的保护等级

“3”
函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 如果在处理过程中出错，

则将输出错误相关信息。

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 作业已执行，且无任何错误

8090 参数 MODE 的值无效。

80C3 所需的操作资源当前被占用。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CiR：控制 CiR 过程 (S7-400)

说明

“控制 CiR 过程”指令可在用户程序中按如下方式影响 CiR 过程：

• 禁用 CiR 过程。在这种情况下，将始终拒绝将修改后的组态从编程设备下载到 CPU。再

次使用“控制 CiR 过程”指令将其取消之前，将一直禁用该过程。

• 通过在参数 FRZ_TIME 中指定 CiR 同步时间上限，可以有条件地禁用 CiR 过程。在这种情

况下，只有 CPU 计算出的 CiR 同步时间没有超过指定的上限时，才允许将修改的组态从

编程设备下载到 CPU。
• 启用 CiR 过程。CiR 同步时间上限设置为默认值 1000 ms。
• 确定是否启用 CiR 过程。如果已启用或有条件地启用 CiR 过程，则可在该指令的参数 A_FT 

中获得 CiR 同步时间的当前上限。

说明

CiR 同步期间，会冻结输出且不评估输入。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 作业标识符

参数 MODE 的有效值有：

• 0：信息功能

• 1：启用 CiR 过程

• 2：禁用 CiR 过程

• 3：有条件禁用 CiR 过
程。在 FRZ_TIME 中指

定 CiR 同步时间的上

限。

FRZ_TIME Input TIME I、Q、M、D、L CiR 同步时间的上限，以

毫秒为单位。 
允许的取值范围：60 到 
2500 ms（默认值：1000 
ms）
只有当参数 MODE 的值设

置为 3 时，才相关参数 
FRZ_TIME。

A_FT Output TIME I、Q、M、D、L CiR 同步时间当前有效的

上限值

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

参数 MODE 的值为“0”时，

参数 RET_VAL 将提供关于

启用 CiR 过程的信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 作业已执行，且无任何错误

只有当参数 MODE 的值设置为“1”、“2”或“3”时，才会输出该错误代码。

0001 启用 CiR。 
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

0002 禁用 CiR 过程。 
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

0003 有条件地禁用 CiR。 
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

8001 CPU 尚未就绪执行 CiR 操作。

8002 参数 MODE 的值无效。

8003 参数 FRZ_TIME 的值无效。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

例如，可使用“控制 CiR 过程”指令确保在需要 大 CPU 性能执行过程期间，不会启动 CiR 
过程。

要通过“控制 CiR 过程”指令来实现此目的，则必须在程序中过程活动增多时段开始之前调

用该指令，而且在参数 MODE 的值设置为“2”（禁用 CiR 过程）时执行该指令。满足以上条

件后，将禁用 CiR 过程。

要在过程活动增多的时段结束后再次启用 CiR 过程，必须再次调用“控制 CiR 过程”指令，

并在参数 MODE 的值设置为“1”时执行该指令。也可通过将参数 MODE 的值设置为 3 来有条

件地禁用 CiR 过程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

字逻辑运算 (S7-300, S7-400)

DECO：解码 (S7-300, S7-400)

说明

使用“解码”指令，在输出值中将输入值所指定的位置位。

“解码”指令读取参数 IN 的值，并设置输出值中的某个位，该位位置与读取的值一致。输出

值中的其它位以零填充。如果参数 IN 的值大于 31，则执行以 32 为模的指令。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P

输出值中待置位位的位置。

函数值 DWORD I、Q、M、D、
L、P

当前输出值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := DECO(IN := "Tag_Value");

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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该指令从“Tag_Value”操作数的值中读取数值“3”，并将第三个位设置为“Tag_Result”操作数的

值。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ENCO：编码 (S7-300, S7-400)

说明

使用“编码”指令读取输入值中设置的 小值位的位号，并作为结果返回。

“编码”指令选择参数 IN 值的 低有效位，并将该位号写入到参数 OUT 的操作数中。如果

参数 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000，则在输出 OUT 中输出值“0”。
如果在 SCL 块的块属性中选择了“自动置位 ENO”(Set ENO automatically) 选项，并使用“编

码”指令，参数 IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000 时，ENO 输出信号状

态 0。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P

输入值

函数值 INT I、Q、M、D、
L、P

待读取输入值中位的位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ENCO(IN := "Tag_Value");

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

该指令读取操作数“Tag_Value”的 小值置位位，并将该位的位置“3”写入操作数“Tag_Result”
中。该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SEL：选择 (S7-300, S7-400)

说明

“选择”指令将根据一个开关参数（G 参数）选择参数 IN0 或 IN1 中的一个，并将所选参数

中的内容作为结果返回。如果参数 G 的信号状态为“0”，则移动参数 IN0 的值。当参数 G 的
信号状态为“1”时，将移动参数 IN1 的值，并返回为函数值。

只有当所有参数的变量均为同一种数据类型等级时，才能执行该指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

G Input BOOL I、Q、M、D、L 开关

IN0 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、DT

I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN1 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、DT

I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

函数值 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、DT

I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := SEL(G := "Tag_Value",
                    IN0 := "Tag_0",
                    IN1 := "Tag_1");

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Value 0 1
Tag_0 W#16#0000 W#16#4C
Tag_1 W#16#FFFF D#16#5E
Tag_Result W#16#0000 D#16#5E

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

MUX：多路复用 (S7-300, S7-400)

说明

“多路复用”指令将复制一个所选的输入参数值并将其发出。使用参数 K 可以确定要移动其

值的输入参数的编号。编号从 IN0 开始，每次新增输入后将连续递增。可以 多声明 32 个
输入参数。

如果参数 K 的值大于输入的数量，且未置位 INELSE 参数，则指令函数值无效，ENO 使能输

出被设置为 0。
所有分配有参数的变量都必须为相同的数据类型。此函数值假设该数据类型都具有 大值。

说明

K 参数具有一个负整数

如果在输入参数中指定了一个数据类型有效的变量，并且 K 参数具有一个负整数，那么变量

值将会更改。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

K Input 整数 I、Q、M、D、
L、P

指定要传送内容的参数。

• 如果 K = 0，则参数 IN0
• 如果 K = 1，则参数 

IN1，依此类推

IN0 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、DT

I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN1 Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、DT

I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

INn Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、DT

I、Q、M、D、
L、P

可选的输入值

INELSE Input 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、DT

I、Q、M、D、
L、P

指定 K <> n 时要复制的值。

函数值 二进制数、整

数、浮点数、定

时器、字符串、

TOD、DATE、DT

I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := MUX(K := "Tag_Number",
                    IN0 := "Tag_1",

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SCL
                    IN1 := "Tag_2",
                    INELSE := "Tag_3");

该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中返回。

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_Number 1 4
Tag_1 DW#16#00000000 DW#16#00000000
Tag_2 DW#16#003E4A7D DW#16#003E4A7D
Tag_3 DW#16#FFFF0000 DW#16#FFFF0000
Tag_Result DW#16#003E4A7D DW#16#FFFF0000

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

移位和循环 (S7-300, S7-400)

SHR：右移 (S7-300, S7-400)

说明

使用“右移”指令，可以将参数 IN 的内容逐位向右移动，并将结果作为函数值返回。参数 N 
用于指定应将特定值移位的位数。

如果参数 N 的值为“0”，则将参数 IN 的值作为结果。

如果参数 N 的值大于可用位数，则参数 IN 的值将向右移动该位数个位置。

操作数左边由于移位而空出的各个位将用零进行填充。

下图显示了如何将 INT 数据类型操作数中的内容向右移动 4 位：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

要移位的值。

N Input 整数 I、Q、M、D、
L、P

对值 (IN) 进行移位的位数。

N 参数的值必须为正数。

函数值 位字符串 I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := SHR(IN := "Tag_Value",
                    N := "Tag_Number");

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 3
函数值 Tag_Result 0000 0111 1111 0101

将“Tag_Value”操作数的内容向右移动 3 位。该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数

中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SHL：左移 (S7-300, S7-400)

说明

使用“左移”指令，可以将参数 IN 的内容逐位向左移动，并将结果作为函数值返回。参数 N 
用于指定应将特定值移位的位数。

如果参数 N 的值为“0”，则将参数 IN 的值作为结果。

如果参数 N 的值大于位数，则参数 IN 的值将向左移动该位数个位置。

结果值中因移位而空出的位将用 0 填充。 
下图显示了如何将 WORD 数据类型操作数的内容向左移动 6 位：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

要移位的值

N Input 整数 I、Q、M、D、
L、P

对值 IN 进行移位的位数。

N 参数的值必须为正数。

函数值 位字符串 I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := SHL(IN := "Tag_Value",
                    N := "Tag_Number");

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 0011 1111 1010 1111
N Tag_Number 4
函数值 Tag_Result 1111 1010 1111 0000

“Tag_Value”操作数的值将向左移动 4 位。该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操作数中

返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ROR：循环右移 (S7-300, S7-400)

说明

使用“循环右移”指令，可以将参数 IN 的内容按位循环移动，并将其作为函数值返回。N 参
数用于指定应将特定值循环移位的位数。用移出的位填充因循环移位而空出的位。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值作为结果。

如果参数 N 的值大于可用位数，则输入 IN 中的操作数值将循环移动指定位数个位。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向右循环移动 3 位：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

要循环移位的值

N Input 整数 I、Q、M、D、
L、P

将对 IN 值进行循环移位的

位数。

N 参数的值必须为正数。

函数值 位字符串 I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ROR(IN := "Tag_Value",
                    N := "Tag_Number");

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1010 1010 0000 1111 0000 
1111 0101 0101

N Tag_Number 5
函数值 Tag_Result 1010 1101 0101 0000 0111 

1000 0111 1010

将“Tag_Value”操作数的内容将向右循环移动 5 位。该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”
操作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

ROL：循环左移 (S7-300, S7-400)

说明

使用“循环左移”指令，可以将参数 IN 的内容逐循环左移，并将结果作为函数值返回。N 参
数用于指定应将特定值循环移位的位数。用移出的位填充因循环移位而空出的位。

如果参数 N 的值为“0”，则将输入 IN 的值作为结果。

如果参数 N 的值大于可用位数，则输入 IN 中的操作数值将循环移动指定位数个位。

下图显示了如何将 DWORD 数据类型操作数的内容向左循环移动 3 位：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input 位字符串 I、Q、M、D、
L、P

要循环移位的值

N Input 整数 I、Q、M、D、
L、P

将对 IN 值进行循环移位的

位数。

N 参数的值必须为正数。

函数值 位字符串 I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := ROL(IN := "Tag_Value",
                    N := "Tag_Number");

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN Tag_Value 1111 0000 1010 1010 0000 
1111 0000 1111

N Tag_Number 5
函数值 Tag_Result 0001 0101 0100 0001 1110 

0001 1111 1110

“Tag_Value”操作数的内容将向左循环移动 5 位。该指令的结果作为函数值在“Tag_Result”操
作数中返回。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
输入 SCL 指令 (页 9611)
编辑 SCL 指令 (页 9643)
SCL 的基础知识 (页 9575)

其它指令 (S7-300, S7-400)

SET：置位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“置位位数组”指令，将指定区域中位的信号状态置位为“1”。在参数 S_BIT 中使用

指针定义范围起点。如果指针指向外部 I/O 的存储区，则不执行该指令。在参数 N 中指定要

在指定区域中置位的位数。如果参数 N 的值为“0”，则调用该指令不起作用。

说明

参数 N
在 TIA Portal 中，还可以将参数 N 中数据块的元素进行互连。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向区域中第一个位的指

针，其中该区域内的位将

被置位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

要置位的位数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
SET(S_BIT := P#M0.0,
    N := 10);

在本示例中，该指令置位范围 M0.0 到 M1.1 中的 10 个位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SETP：在 I/O 区域置位位数组 (S7-400)

说明

可以使用“在 I/O 区域置位位数组”指令将 I/O 区域中多个位的信号状态置位为“1”。同时将

过程映像输出中相应位的设置与这些 I/O 位保持相同。

使用参数 N 和 SA 定义要置位的位数组。数组中的位必须属于要分配过程映像的 I/O 区域。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果选择的部分位数组没有对应插入的 I/O 设备，则该指令将尝试置位整个位数组。在这种

情况下，将在参数 RET_VAL 中输出错误信息。

按字节置位 I/O 区域。如果通过参数 N 和 SA 定义的位数组不是始于或止于字节边界，则调

用该指令有以下作用：

• 属于要传送的第一个和 后一个字节，但不属于所定义位数组的位，将获取过程映像输

出中相应位的值。这可能导致诸如启动电机或关闭冷却系统等意外响应。

警告

意外行为

使用过程映像输出中相关位的值置位这些位可能导致意外响应，例如启动电机或关闭冷

却系统。

• 将属于所定义位数组的位的信号状态置位为“1”。
如果参数 N 返回值“0”，调用“在 I/O 区域置位位数组”指令将不起作用。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

N Input INT I、Q、M、D、L 要置位的位数

SA Output POINTER P 指向待置位的第一个位的

指针

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Error" := SETP(N := 8,
                    SA => P#10.0);

在本示例中，该指令将置位 I/O 区域中的 8 个位，它们对应于输出 Q10.0 到 Q10.7。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SETI：置位字节数组 (S7-300, S7-400)

说明

使用“置位字节数组”指令，将指定字节区域中位的信号状态置位为“1”。在参数 S_BYTE 中
定义数组起点。通过在该指令的参数 N 中指定要置位的位数来定义数组的大小。

说明

参数 N 的值必须是数字 8 的整数倍（例如，8、16、24 等）。

在参数 S_BYTE 中指定的指针必须引用外部 I/O 存储区 (P)。由于“P”存储区是按照字节、字或

双字访问的，参数 S_BYTE 中的指针必须引用与字节限值对应的操作数，即指针的位号必须为

“0”。

说明

过程映像输出 (Q) 中相应位的信号状态将复位为“0”。

如果存在以下任一情况，调用“置位字节数组”指令将不起作用：

• 参数 S_BYTE 中的指针没有引用外部 I/O 存储区 (P)。
• 参数 S_BYTE 中指针引用的操作数不是整字节。

• 参数 N 的值不是数字 8 的整数倍。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7019



参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BYTE Input POINTER P 指向数组第一个字节的指

针，其中该数组的位将被

置位

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P

待置位的数组大小

以 8 的整数倍（例如，8、
16、24 等）位数来指定该

数组。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
SETI(S_BYTE := byte_array[100],
     N := 16);

在本例中，该指令将置位 byte_array 的 100.0 到 101.7 范围内的 2 个字节（16 个位）。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

RESET：复位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

“复位位数组”指令用于将指定范围中位的信号状态复位为“0”。在参数 S_BIT 中使用指针定

义范围起点。如果指针指向外部 I/O 的存储区，则不执行该指令。在参数 N 中指定要在指定

区域中复位的位数。如果参数 N 的值为“0”，则调用该指令不起作用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向范围中第一个位的指

针，其中该范围的位将被

复位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P

待复位的位数。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
RESET(S_BIT := %M0.0,
      N := 10);

在本例中，该指令将复位范围 M0.0 到 M1.1 中的 10 个位。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

RESETP：在 I/O 区域复位位数组 (S7-400)

说明

“在 I/O 区域复位位数组”指令用于将 I/O 区域中的位信号状态复位为“0”。同时将过程映像

输出中相应位的复位与这些 I/O 位保持相同。

使用参数 N 和 SA 定义要复位的位数组。数组中的位必须属于要分配过程映像的 I/O 区域。

如果选择的部分位数组没有对应插入的 I/O 设备，则该指令将尝试置位整个位数组。在这种

情况下，将在参数 RET_VAL 中输出错误信息。

指令
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按字节复位 I/O 区域。如果通过参数 N 和 SA 定义的位数组不是始于或止于字节边界，则调

用该指令有以下作用：

• 属于要传送的第一个和 后一个字节，但不属于所定义位数组的位，将获取过程映像输

出中相应位的值。

警告

意外行为

使用过程映像输出中相关位的值置位这些位可能导致意外响应，例如启动电机或关闭冷

却系统。

• 将属于所定义位数组的位的信号状态复位为“0”。
如果参数 N 返回值“0”，调用“在 I/O 区域复位位数组”指令将不起作用。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

N Input INT I、Q、M、D、L 待复位的位数。

SA Output POINTER P 指向待复位的第一个位的

指针。

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

RET_VAL 参数

下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Error" := RESETP(N := 8,
                      SA => P#10.0);

在本示例中，该指令将复位 I/O 区域中的 8 个位，它们对应于输出 Q10.0 到 Q10.7。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

RESETI：复位字节数组 (S7-300, S7-400)

说明

“复位字节数组”指令用于将指定字节范围中位的信号状态复位为“0”。在参数 S_BYTE 中使

用指针定义范围起点。通过在该指令的参数 N 中指定要复位的位数来定义范围大小。

说明

参数 N 的值必须是数字 8 的整数倍（例如，8、16、24 等）。

在参数 S_BYTE 中指定的指针必须引用外部 I/O 存储区 (P)。由于“P”存储区是按照字节、字或

双字访问的，参数 S_BYTE 中的指针必须引用与字节限值对应的操作数，即指针的位号必须为

“0”。

说明

过程映像输出 (Q) 中相应位的信号状态将复位为“0”。

如果存在以下任一情况，调用“复位字节数组”指令将不起作用：

• 参数 S_BYTE 中的指针没有引用外部 I/O 存储区 (P)。
• 参数 S_BYTE 中指针引用的操作数不是整字节。

• 参数 N 的值不是数字 8 的整数倍。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BYTE Input POINTER P 指向范围中第一个字节的

指针，其中该范围的位将

被复位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P

待复位其位的数组大小。

以 8 的整数倍（例如，8、
16、24 等）位数来指定该

数组。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
RESETI(S_BYTE := byte_array[100],
       N := 16);

在本例中，该指令将复位 byte_array 的 100.0 到 101.7 范围内的 2 个字节（16 个位）。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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REPL_VAL：输入替换值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“输入替代值”指令，可从一个导致程序错误的程序级同步错误组织块，在累加器 1 
(ACCU 1) 中输入一个替代值。

说明

只能在同步错误组织块（OB 121、OB 122）中调用“输入替代值”指令。

无法再从模块读取任何值时，可使用“输入替代值”指令。每次访问该模块后都会启动 OB 
122。通过调用“输入替代值”指令，可将替代值加载到所中断程序段的累加器 1 中。之后，

程序将使用该替代值继续执行。选择替代值时所需的信息（如，发生错误的块或受影响的地

址），位于 OB 122 的本地变量中。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

VAL Input DWORD I、Q、M、D、L 替代值

函数值 (RET_VAL) INT I、Q、M、D、L 错误信息

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*

(W#16#..
.)

说明

0000 无错误 
8080 未从同步的错误 OB 中调用该指令。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
SCL 的基础知识 (页 9575)

DRUM：执行顺控程序 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，将相应步的 OUT_VAL 参数的已设定值分配给已设定的输

出位（OUT1 到 OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。因此，当指令仍处于某特定步时，该步

必须满足参数 S_MASK 中设定的使能掩码条件。如果该步的事件为真且为当前步设定的时间

已用完，或者参数 JOG 的值从“0”变为“1”，则该指令进入下一步。如果参数 RESET 的信号状

态变为“1”，将复位该指令。当前步因此等同于预设步 (DSP)。
每步所耗用的时间由预设时基 (DTBP) 与每步预设计数值 (S_PRESET) 的乘积确定。启动新步

时，会将此计算值加载到参数 DCC 中，该参数包含当前步的剩余时间。例如，参数 DTBP 的
值为 2，且第一个步的预设值为“100”(100 ms)，则参数 DCC 的值为“200”(200 ms)。
可使用定时器值和/或事件对步进行编程。如果步中包含一个事件位且定时器值为“0”的步，则

在该事件位的信号状态为“1”时立即进入下一步。仅编程有定时器值的步将立即开始计时。具

有事件位且时间值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。信号状态为“1”时，

初始化事件位。

当顺控程序位于 后一个编程步 (LST_STEP) 且该步的时间用完时，会将参数 Q 的信号状态

置位为“1”；否则复位为“0”。置位参数 Q 时，该指令将停留在该步，直至参数复位。

在可组态掩码 (S_MASK) 中，可以选择输出字 (OUT_WORD) 中的各个位并通过输出值 
(OUT_VAL) 置位或复位输出位（OUT1 到 OUT16）。当可组态掩码的某个位的信号状态为“1”
时，OUT_VAL 的值将置位/复位相应位。如果可组态掩码的某个位的信号状态为“0”，相应位

则保持不变。在信号状态为“1”时，将初始化所有 16 个步中可组态掩码的所有位。

参数 OUT1 的输出位对应输出字 (OUT_WORD) 的 低有效位。参数 OUT16 的输出位对应输

出字 (OUT_WORD) 的 高有效位。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示复位状

态。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 当信号状态从“0”变为“1”
时，该指令将进入下一步。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”允许顺控程序

按照事件和时间条件提前

执行。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 后一个编程步的编号。

EVENT(i),
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位 (i)；
初始信号状态为“1”。

OUT(j),
1 ≤ j ≤ 16

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序写入输出值的目

标字地址。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 参数 JOG 的历史位

EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设步

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 

顺控程序的当前步

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的当前计数值

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设时基

PrevTime Static TIME I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_PRESET Static ARRAY[1..16] of 
WORD

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16] 的预置计

数值，其中 1 个时钟脉冲 
= 1 ms。

OUT_VAL Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的输出值。

S_MASK Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的可组态掩码。初始信号

状态为“1”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*

说明

W#16#00
00

无错误

W#16#00
0B

参数 LST_STEP 的值小于 1 或大于 16。

W#16#00
0C

参数 DSC 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

W#16#00
0D

参数 DSP 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT1 的值，设置

输出位（OUT16 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令
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SCL
"DRUM_DB"(RESET := "Tag_Reset"
          JOG := "Tag_Input_Jog"
          DRUM_EN := "Tag_Input_DrumEN"
          LST_STEP := "Tag_Number_LastStep"
          EVENT1 := "MyTag_Event_1"
          EVENT2 := "MyTag_Event_2"
          EVENT3 := "MyTag_Event_3"
          EVENT4 := "MyTag_Event_4"
          EVENT5 := "MyTag_Event_5"
          EVENT6 := "MyTag_Event_6"
          EVENT7 := "MyTag_Event_7"
          EVENT8 := "MyTag_Event_8"
          EVENT9 := "MyTag_Event_9"
          EVENT10 := "MyTag_Event_10"
          EVENT11 := "MyTag_Event_11"
          EVENT12 := "MyTag_Event_12"
          EVENT13 := "MyTag_Event_13"
          EVENT14 := "MyTag_Event_14"
          EVENT15 := "MyTag_Event_15"
          EVENT16 := "MyTag_Event_16"
          OUT1 => "MyTag_Output_1"
          OUT2 => "MyTag_Output_2"
          OUT3 => "MyTag_Output_3"
          OUT4 => "MyTag_Output_4"
          OUT5 => "MyTag_Output_5"
          OUT6 => "MyTag_Output_6"
          OUT7 => "MyTag_Output_7"
          OUT8 => "MyTag_Output_8"
          OUT9 => "MyTag_Output_9"
          OUT10 => "MyTag_Output_10"
          OUT11 => "MyTag_Output_11"
          OUT12 => "MyTag_Output_12"
          OUT13 => "MyTag_Output_13"
          OUT14 => "MyTag_Output_14"
          OUT15 => "MyTag_Output_15"
          OUT16 => "MyTag_Output_16"
          Q => "Tag_Output_Q"
          OUT_WORD => "Tag_OutputWord"
          ERR_CODE => "Tag_ErrorCode");

指令
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下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_DrumEN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE
OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
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参数 地址 值

S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE
S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 TRUE
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参数 操作数 地址 值

OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 FALSE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 FALSE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 FALSE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000
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该指令执行后，其背景数据块“DRUM_DB”中的以下值会发生变化：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

DRUM_X：执行顺控程序 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，执行 多包含 16 个步的顺控程序。在参数 DSP 中指定第

一步的编号。在参数 LST_STEP 中指定 后一步的编号。

执行每一步期间，将写入所有 16 个输出位（OUT0 到 OUT15）和输出参数 OUT_WORD（包

含了所有输出位）。并将指定 OUT_VAL 数组的相应位或前导步的输出位分配给输出位。分

配的值取决于参数 S_MASK 掩码位的值。

说明

掩码位的默认值为 0。可在背景数据块中更改一个或多个掩码位的当前设置。

参数 JOG 出现信号上升沿时，“执行顺控程序”指令将进入下一步。如果该指令已处于

后一步，则在参数 JOG 出现上升沿时，置位变量 Q 和 EOD。在这种情况下，将参数 DCC 的
值设置为“0”。该指令保持在 后一步，直到参数 RESET 的值设置为“1”。
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也可以通过分配参数，使得该指令根据时间切换到下一步。为此，参数 DRUM_EN 的值必须

设置为“1”。在当前步的事件位 (EVENTi) 置位且为当前步指定的时间用完后，切换到下一步。

步时间是 (DTBP) 时基与适用于当前步 (S_PRESET) 的时间因子的乘积。

说明

只有相应事件位 (EVENTi) 置位时，当前步剩余的执行时间 (DCC) 才会减少。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

如果调用该指令后参数 RESET 的值设置为“1”，则顺控程序将转到具有参数 DSP 指定的编号

的步。

可使用定时器值和/或事件对步进行编程。如果步中包含一个事件位且定时器值为“0”的步，则

在该事件位的信号状态为“1”时立即进入下一步。仅编程有定时器值的步将立即开始计时。具

有事件位且时间值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。

还可通过给参数 JOG 赋值，随时移动到下一步。

第一次调用该指令时，必须将参数 RESET 的值设置为“1”。
如果顺控程序处于 后一步且为该步指定的执行时间已用完，将置位参数 Q 和 EOD。该指

令保持在 后一步，直到参数 RESET 的值变为“1”。
该指令仅在 STARTUP 和 RUN 模式下执行。

操作系统会在冷启动期间复位“执行顺控程序”指令。暖启动期间，不会复位该指令。如果

要在暖启动后初始化“执行顺控程序”指令，必须在参数 RESET 的值为“1”时在 OB 100 中调

用该指令。
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”将复位顺控程

序。首次调用该指令时，

参数 RESET 必须置位为

“1”。
JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 如果顺控程序未到 后一

步，则信号上升沿（与上

一次调用相比）会将其切

换到下一步。是否会启用

下一步取决于为参数 
DRUM_EN 分配的值。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 指定是否能根据时间切换

到下一步的控制参数。如

果值为“1”，则可以根据时

间切换到下一步。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 后一步的编号

允许为 1 到 16 之间的值。

EVENTi,
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位号 i（属于步 i）

OUTj,
0 ≤ j ≤ 15

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位号 j（与 
OUT_WORD 的位号 j 相
同）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 指示为上一步指定的执行

时间是否已用完的状态参

数。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

包含在同一个变量中的输

出位

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 与用户无关（前导调用的

输入参数 JOG）
EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 与输出参数 Q 相同
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

第一步的编号

允许为 1 到 16 之间的值。

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

当前步的编号

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

当前步仍有剩余的执行时

间，单位为毫秒 (ms)，
（仅在 DRUM_EN = 1 且相

应事件位 = 1 时才进行相

关）

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P

对所有步有效的时基，单

位为毫秒 (ms)
PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L （与用户无关：上一次调用

的系统时间）

S_PRESET Static ARRAY of WORD I、Q、M、D、L 包含各步时间因子的一维

数组。

建议选择的下标：[1 到 
16]。
在这种情况下，S_PRESET 
[x] 包含步 x 的时间因子。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT_VAL Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 包含将在每步中输出的数

值（如果未使用 S_MASK 
进行掩码）的二维数组。

建议选择的下标：[1 到 
16，0 到 15]。在这种情

况下，OUT_VAL [x, y] 包
含步 x 中分配给输出位 
OUTy 的值。

S_MASK Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 包含每个步的掩码位的二

维数组。

建议选择的下标：[1 到 
16，0 到 15]。在这种情

况下，S_MASK [x, y] 中包

含有将在步 y 中输出的第

“x”个值的掩码位。

掩码位的含义：

• 0：将上一步的相应值

分配给相关输出位。

• 1：将 OUT_VAL 的相

应值分配给相关输出

位。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8081 参数 LST_STEP 的值无效

8082 参数 DSC 的值无效。

8083 参数 DSP 的值无效
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ERR_COD
E*
(W#16#..
.)

说明

8084 乘积 DCC = DTBP * S_PRESET[DSC]，大于值 2**31-1（约为 24.86 天）。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT0 的值，设置

输出位（OUT15 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

SCL
"DRUM_DB"(RESET := "Tag_Reset"
          JOG := "Tag_Input_Jog"
          DRUM_EN := "Tag_Input_DrumEN"
          LST_STEP := "Tag_Number_LastStep"
          EVENT1 := "MyTag_Event_1"
          EVENT2 := "MyTag_Event_2"
          EVENT3 := "MyTag_Event_3"
          EVENT4 := "MyTag_Event_4"
          EVENT5 := "MyTag_Event_5"
          EVENT6 := "MyTag_Event_6"
          EVENT7 := "MyTag_Event_7"
          EVENT8 := "MyTag_Event_8"
          EVENT9 := "MyTag_Event_9"
          EVENT10 := "MyTag_Event_10"
          EVENT11 := "MyTag_Event_11"
          EVENT12 := "MyTag_Event_12"
          EVENT13 := "MyTag_Event_13"
          EVENT14 := "MyTag_Event_14"
          EVENT15 := "MyTag_Event_15"
          EVENT16 := "MyTag_Event_16"
          OUT0 => "MyTag_Output_0"
          OUT1 => "MyTag_Output_1"
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SCL
          OUT2 => "MyTag_Output_2"
          OUT3 => "MyTag_Output_3"
          OUT4 => "MyTag_Output_4"
          OUT5 => "MyTag_Output_5"
          OUT6 => "MyTag_Output_6"
          OUT7 => "MyTag_Output_7"
          OUT8 => "MyTag_Output_8"
          OUT9 => "MyTag_Output_9"
          OUT10 => "MyTag_Output_10"
          OUT11 => "MyTag_Output_11"
          OUT12 => "MyTag_Output_12"
          OUT13 => "MyTag_Output_13"
          OUT14 => "MyTag_Output_14"
          OUT15 => "MyTag_Output_15"
          Q => "Tag_Output_Q"
          OUT_WORD => "Tag_OutputWord"
          ERR_CODE => "Tag_ErrorCode");

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_Drum_EN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
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参数 操作数 地址 值

EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_X_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE
OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
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参数 地址 值

OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE
S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE
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执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT0 MyTag_Output_0 M4.0 TRUE
OUT1 MyTag_Output_1 M4.1 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.2 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.3 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.4 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.5 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.6 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.7 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M5.0 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.1 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.2 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.3 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.4 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.5 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.6 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT0 MyTag_Output_0 M4.0 TRUE
OUT1 MyTag_Output_1 M4.1 FALSE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.2 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.3 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.4 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.5 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.6 FALSE
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参数 操作数 地址 值

OUT7 MyTag_Output_7 M4.7 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M5.0 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.1 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.2 FALSE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.3 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.4 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.5 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.6 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_X_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7044 编程和操作手册, 11/2022



DCAT：离散控制定时器报警 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“离散控制定时器报警”(Discrete control-timer alarm)，在参数 CMD 发出打开或关

闭命令时开始计时。计时过程一直持续到超出了预设时间 (PT) 或收到此信息为止：即在规

定时间内已打开或关闭（O_FB 或 C_FB）设备。如果在收到有关设备打开或关闭的信息之前

就超出了预设时间，将激活相应的报警。如果命令输入的信号状态在到达预设时间前发生变

化，则重新计时。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

“离散控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应如下：

• 参数 CMD 的信号状态从“0”变为“1”时，对参数 Q、CMD_HIS、ET、OA 和 CA 的信号状态

有如下影响：

– 参数 Q 和 CMD_HIS 置位为“1”。
– 参数 ET、OA 和 CA 复位为“0”。

• 参数 CMD  的信号状态从“1”变为“0”时，参数 Q、ET、OA、CA 和 CMD_HIS 复位为“0”。
• 如果参数 CMD 和 CMD_HIS 的信号状态均为“1”，且参数 O_FB 的信号状态设置为“0”，则

将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 
的值，则将参数 OA 处的信号状态将置位为“1”。如果参数 ET 的值不大于参数 PT 的值，则

将参数 OA 的信号状态复位为“0”。将参数 CMD_HIS 的值复位为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态置位为“1”且参数 C_FB 的值为“0”，则将参

数 OA 的信号状态设置为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 O_FB 的信号状

态变为“0”，则将在下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 C_FB 的值为“0”，则将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加
到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则将参数 CA 的信号状态复位为

“1”。如果不大于参数 PT 的值，则参数 CA 的信号状态为“0”。CMD_HIS 参数的值置位为 
CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态为“0”且参数 C_FB 设置为“1”，则将参数 CA 
设置为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 C_FB 的信号状态变为“0”，则在

下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 O_FB 和 C_FB 的信号状态均为“1”，则将两个报警输出的信号状态都置位为“1”。
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“离散控制定时器报警”指令不提供错误信息。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示“关闭 
(close)”命令。

信号状态“1”表示“打开 
(open)”命令。

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 显示参数 CMD 的状态

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

ET Static DINT I、Q、M、D、L 当前已用时间，其中 1 次
计数 = 1 ms。

PT Static DINT I、Q、M、D、L 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms。

PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

CMD_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L CMD 历史位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

在程序中调用指令时，不显示静态参数。这些静态参数保存在指令实例中。

示例

在以下示例中，参数 CMD 从“0”变为“1”。执行该指令后，参数 Q 将置位为“1”，而两个报警

输出 OA 和 CA 的信号状态为“0”。背景数据块的参数 CMD_HIS 的信号状态将置位为“1”，同

时将参数 ET 复位为“0”。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令
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SCL
"DCAT_DB"(CMD := "Tag_Input_CMD",
          O_FB := "Tag_Input_O_FB",
          C_FB := "Tag_Input_C_FB",
          Q => "Tag_Output_Q",
          OA => "Tag_Output_OA",
          CA => "Tag_Output_CA");

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

CMD Tag_Input_CMD TRUE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#12
PT DBD8 L#222
CMD_HIS DBX16.0 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q TRUE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

指令
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以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
CMD_HIS DBX16.0 TRUE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

MCAT：电机控制定时器报警 (S7-300, S7-400)

说明

“电机控制定时器报警”指令用于从开启命令输入（打开或关闭）时开始计时。计时过程一

直持续到超出了预设时间，或相关反馈输入提示设备已在规定时间内执行了要求的操作为止。

如果在收到反馈前就超出了预设时间，则触发相应的报警。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

执行“电机控制定时器报警”指令

下表列出了“电机控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应：

输入参数 输出参数

ET O_H
IS

C_H
IS

O_C
MD

C_C
MD

S_C
MD

O_F
B

C_F
B

OO CO OA CA ET O_H
IS

C_H
IS

Q 状态

X 1 1 X X X X X 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X X 1 1 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X 1 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X X X 1 1 X X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X 0 X 1 0 0 X X 1 0 0 0 0 1 0 1 开始打开

指令
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输入参数 输出参数

<PT 1 0 X 0 0 0 X 1 0 0 0 INC 1 0 1 打开

X 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 0 PT 1 0 1 已打开

>=P
T

1 0 X 0 0 0 X 0 0 1 0 PT 1 0 0 打开的报警

X X 0 0 1 0 X X 0 1 0 0 0 0 1 1 开始关闭

<PT 0 1 0 X 0 X 0 0 1 0 0 INC 0 1 1 关闭

X 0 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 PT 0 1 1 已关闭

>=P
T

0 1 0 X 0 X 0 0 0 0 1 PT 0 1 0 关闭的报警

X 0 0 0 0 0 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 已停止

符号说明：

INC 将上次处理 FB 以来的时间差 (ms) 加到 ET 中
PT 将 PT 的值设置为与 ET 的相同

X 无法使用

<PT ET < PT
>=PT ET >= PT
如果输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态均为“1”，则立即将这两个输入参数的信号状态设置为“0”。此时，将

使用上述表格 (X) 中的 后一行。由于无需再确定输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态是否都为 1，因此将

通过以下方式设置输出参数： 
OO = FALSE
CO = FALSE
OA = FALSE
CA = FALSE
ET = PT
Q = TRUE

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

O_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “打开”命令输入

C_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “关闭”命令输入

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7049



参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “停止”命令输入

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

OO Output BOOL I、Q、M、D、L “打开”输出

CO Output BOOL I、Q、M、D、L “关闭”输出

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示错误状

态。

ET Static DINT I、Q、M、D、L 当前已用时间，其中 1 次
计数 = 1 ms

PT Static DINT I、Q、M、D、L 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

O_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L “打开”历史位

C_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L “关闭”历史位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

在程序中调用指令时，不显示静态参数。这些静态参数保存在指令实例中。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

指令
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SCL
"MCAT_DB"(O_CMD := "Tag_Iput_O_CMD",
          C_CMD := "Tag_Input_C_CMD",
          S_CMD := "Tag_Input_S_CMD",
          O_FB := "Tag_Input_O_FB",
          C_FB := "Tag_Input_C_FB",
          OO => "Tag_OutputOpen",
          CO => "Tag_OutputClosed",
          OA => "Tag_Output_OA",
          CA => "Tag_Output_CA",
          Q => "Tag_Output_Q");

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明： 
执行前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

O_CMD Tag_Input_O_CMD TRUE
C_CMD Tag_Input_C_CMD FALSE
S_CMD Tag_Input_S_CMD FALSE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
OO Tag_OutputOpen FALSE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#2
PT DBD8 L#22
O_HIS DBX16.0 TRUE
C_HIS DBX16.1 FALSE

执行后

指令
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执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen TRUE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q TRUE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
O_HIS DBX16.0 TRUE
CMD_HIS DBX16.1 FALSE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

IMC：比较输入位与掩码位 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“比较输入位与掩码位”(Compare input bits with the bits of a mask) 指令，将 多 
16 个设定的输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号状态与相应的掩码位进行比较。可编程

多达 16 个带掩码的步。将参数 IN_BIT0 的值与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代
表步号。在参数 CMP_STEP 中指定用于比较的掩码步号。所有编程值均以相同方式进行比较。

未编程输入位或未编程掩码位的默认信号状态为 FALSE。
如果在比较期间找到匹配值，参数 OUT 的信号状态置为“1”。否则将参数 OUT 置为“0”。
如果参数 CMP_STEP 的值大于 15，则不执行该指令。并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 

指令
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blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 10 与掩码位 

10。
IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 11 与掩码位 

11。
IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 12 与掩码位 

12。
IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 13 与掩码位 

13。
IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 14 与掩码位 

14。
IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 15 与掩码位 

15。
CMP_STEP Input BYTE I、Q、M、D、

L、P
用于比较的掩码步号。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

CMP_VAL Static ARRAY OF BOOL I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码

的位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

在程序中调用指令时，不显示静态参数。这些静态参数保存在指令实例中。

ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

000A 参数 CMP_STEP 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)
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SMC：比较扫描矩阵 (S7-300, S7-400)

说明

“比较扫描矩阵”指令可将 多 16 个已编程输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的信号状态与各

步比较掩码的相应位进行比较。处理从步 1 开始并继续，直到 后一个编程步 (LAST) 或直

到找到匹配值。将参数 IN_BIT0 的输入位将与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代表

步号。所有编程值均以相同方式进行比较。如果找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态设

置为“1”，并将匹配掩码的步号写入参数 OUT_STEP。未编程输入位或未编程掩码位的默认信

号状态为 FALSE。如果多个步具有匹配掩码，则参数 OUT_STEP 仅指示找到的第一个步。如

果没有找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态置为“0”。在这种情况下，参数 OUT_STEP 的
值比参数 LAST 的值大“1”。
在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

语法

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 10 与掩码位 

10。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 11 与掩码位 
11。

IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 12 与掩码位 
12。

IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 13 与掩码位 
13。

IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 14 与掩码位 
14。

IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 15 与掩码位 
15。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。 
OUT_STEP Output BYTE I、Q、M、D、

L、P
包含具有匹配掩码的步

号，如果未找到相匹配的

掩码，则是比参数 LAST 
的值大“1”的步号。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

LAST Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

指定为获得匹配掩码而将

扫描的 后一步的步号。

CMP_VAL Static ARRAY OF WORD I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码

的位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

在程序中调用指令时，不显示静态参数。这些静态参数保存在指令实例中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7056 编程和操作手册, 11/2022



ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000E 参数 LAST 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

LEAD_LAG：提前和滞后算法  (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“提前和滞后算法”(Lead and lag algorithm) 指令，通过模拟量变量处理信号。GAIN 
参数的增益值必须大于零。使用以下等式计算“提前和滞后算法”指令的结果：

仅当在固定的程序周期中运行指令“提前和滞后算法”时，才生成正确的结果。参数 
LD_TIME、LG_TIME 和 SAMPLE_T 中必须指定相同的运算单元。计算 LG_TIME > 4 + 
SAMPLE_T 时，该指令与以下函数类似：

OUT = GAIN * ((1 + LD_TIME * s) / (1 + LG_TIME * s)) * IN
当参数 GAIN 的值小于或等于零时，将不进行计算，并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

“提前和滞后算法”(Lead and lag algorithm) 指令可与回路一起用作动态前馈控制中的补偿器。

该指令由两项操作组成。“Lead”操作将输出 OUT 的相位进行移位，使得输出提前于输入。相

反，“Lag”操作对输出进行移位，使得输出滞后于输入。由于“Lag”操作相当于积分，因此可

用作噪声抑制器或低通滤波器。“Lead”操作相当于微分，因此可用作高通滤波器。同时使用

两个指令（“Lead”和“Lag”），将导致在较低频率时输出的相位滞后于输入，而在较高频率时

输出的相位提前于输入。这意味着“提前和滞后算法”指令可用作带通滤波器。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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在程序中插入该指令时，将打开“调用选项”(Call options) 对话框，可以指定块参数将存储

在单个数据块中（单背景）或者作为局部变量存储在块接口中（多重背景）。如果创建了一

个单独的数据块，则该数据块将保存到项目树“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 路径中的“程序资源”(Program resources) 文件夹内。有关本主题的更多信息，请参见

“另请参见”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P

待处理的当前采样时间

（周期）输入值。

IN 参数中也可以指定常

数。

SAMPLE_T Input INT I、Q、M、D、
L、P

采样时间

SAMPLE_T 参数中也可以

指定常数。

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息 

LD_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P

提前时间的单位与采样时

间的相同。

LG_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P

滞后时间的时间单位与与

采样时间的相同

GAIN Static REAL I、Q、M、D、
L、P

%/% 的增益（稳态下输出

变化与输入变化的比率）。

PREV_IN Static REAL I、Q、M、D、
L、P

上一次输入

PREV_OUT Static REAL I、Q、M、D、
L、P

上一次输出

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

在程序中调用指令时，不显示静态参数。这些静态参数保存在指令实例中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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ERR_CODE 参数

下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0009 参数 GAIN 的值小于或等于 0。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

SCL
"LEAD_LAG_DB"(IN := "Tag_Input",
              SAMPLE_T := "Tag_Input_SAMPLE_T",
              OUT => "Tag_Output_Result",
              ERR_CODE => "Tag_ErrorCode");

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本例中，输入参数使用以下值：

参数 操作数 值

IN Tag_Input 2.0
SAMPLE_T Tag_Input_SAMPLE_T 10

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAG_DB”中：

参数 地址 值

LD_TIME DBD12 2.0
LG_TIME DBD16 2.0
GAIN DBD20 1.0
PREV_IN DBD24 6.0
PREV_OUT DBD28 6.0

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output_Result 2.0

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAD_DB”中：

参数 操作数 值

PREV_IN DBD24 2.0
PREV_OUT DBD28 2.0

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

TONR_X：时间累加器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“时间累加器”指令在使用输入 PV 设置的时间段内累加时间值。启动输入 TMR_EN 
的信号状态从“0”变为“1”时，将执行该指令。同时，定时器的运行时间由输入 PV 设置。执行

该指令时，它将输入 DELTA_T 的时间值添加到 InOut ET 的时间值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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必须满足以下要求：

• 启动输入 TMR_EN 的信号状态为“1”。
• InOut ET 的时间值小于参数 PV 的时间值。

• 输入 RESET 的信号状态为“0”。
启动输入 TMR_EN 的信号状态从“1”变为“0”时，将中断该指令。在信号状态变回“1”后，该指

令立即恢复执行。

当 InOut ET 的时间值达到输入 PV 的时间值时，该指令结束。输出 Q 的信号状态将为“1”。
只要输出 Q 的信号状态为“1”，InOut ET 的时间值就保持不变。时间值和输出 Q 将不会复位为

“0”，直至输入 RESET 的信号状态设置为“1”。
由于“时间累加器”指令使用组织块 (OB) 上一次循环的循环时间 (DELTA_T)，因此只能在

循环组织块中调用该指令。

说明

您必须将组织块的循环时间从启动信息移到参数 DELTA_T 的全局变量。

语法

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

TMR_EN 
(Timer 
Enable)

Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

启动指令，并且预设持续

时间时间在输入 PV 上到期

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

PV (Preset 
Value)

Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

时间记录的 长持续时间

DELTA_T Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

上一周期中组织块的循环

时间

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 达到预设的时间值后要置

位的输出

ET (Elapsed 
Time)

InOut DINT I、Q、M、D、L 累计的时间值

（当前已用时间值 + 输入 
DELTA_T 的时间值）

函数值 VOID   函数值为空

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图为“时间累加器”指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := TONR_X(TMR_EN := "Tag_Start",
                       RESET := "Tag_Reset",
                       PV := 10,
                       DELTA_T := 2,
                       Q => "Tag_Output",
                       ET := "Tag_Elapsed_Time");

输入 TMR_EN 的信号状态每次从“0”变为“1”时，输入 DELTA_T 的循环时间“2”都会添加到 InOut 
ET 的当前时间值，直至达到输入 PV 的 大时间值“10”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

WSR：将数据保存到移位寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

“将数据保存到移位寄存器”指令用于将位从指定源写入到移位寄存器。同时寄存器中的每

个元素都将移到下一个地址。移位后，移位寄存器 后一个地址中的数据将丢失。

当参数 RESET 的值为“0”时执行该指令，从源 (S_DATA) 读取新数据并将其移到移位寄存器的

起始地址 (START)。参数 LEN 指定要移位的元素数。在参数 E_TYPE 中指定元素的数据类型。

如果在参数 E_TYPE 中指定的数据类型无效，则不执行该指令。

如果指令执行期间参数 RESET 设置为“1”，将删除寄存器中的内容。用零填充移位寄存器或

删除移位寄存器内容时，将参数 Q 的信号状态置为“1”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

S_DATA Input POINTER I、Q、M、D 指向要移到起始地址 
(START) 的源数据元素。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

START Input POINTER I、Q、M、D 指向寄存器的起始地址。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

LEN Input WORD I、Q、M、D、
L、P

要移位的元素数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、
L、P

指定要移位的元素的数据

类型。允许下列数据类

型：

• W#16#04 = WORD
• B#16#05 = INT
• B#16#06 = DWORD
• B#16#07 = DINT
• B#16#08 = REAL

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 如果参数 RESET 激活 (1) 
或者所有要移位元素的值

均为“0”，则此参数置为

“0”。
函数值 VOID I、Q、M、D、L 函数值为空

示例

在以下示例中，从参数 START 中指定的地址开始，移动 WORD 数据类型的四个元素。当寄

存器的第一个元素移动到下一地址后，将使用参数 S_DATA 中指针引用的数据填充第一个地

址。在此过程中，寄存器中 后一个元素的值将丢失。

SCL
WSR(RESET := "Tag_Input_Reset",
    S_DATA := "Tag_Input_DataSource",
    START := "Tag_Input_StartAddress",
    LEN := "Tag_Input_Length",
    E_TYPE := "Tag_Input_ElementType",
    Q => "Tag_Output_Q");

不传送任何函数值。

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
S_DATA Tag_Input_DataSource DB2.DBX6.0

DW0 = W#16#1111
DW2 = W#16#2222
DW4 = W#16#3333
DW6 = W#16#4444

START Tag_Input_StartAddress DB1.DBX0.0
DW6 = W#16#1234

LEN Tag_Input_Length W#16#04
E_TYPE Tag_Input_ElementType W#16#04
Q Tag_Output_Q 1

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
S_DATA Tag_Input_DataSource DB2.DBX6.0

DW0 = W#16#1234
DW2 = W#16#1111
DW4 = W#16#2222
DW6 = W#16#3333

START Tag_Input_StartAddress DB1.DBX0.0
DW6 = W#16#1234

LEN Tag_Input_Length W#16#04
E_TYPE Tag_Input_ElementType B#16#04
Q Tag_Output_Q 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SHRB：将位移动到移位寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

“将位移动到移位寄存器”指令用于将位从指定源 (DATA) 写入到移位寄存器。当参数 RESET 
的值为“0”时执行该指令，从源读取新数据并将其移到移位寄存器的起始地址 (S_BIT)。其后

所有位都移动一位。移位后， 后一个地址 (S_BIT + N) 中包含的位将丢失。如果指令处理

期间参数 RESET 设置为“1”，则移位寄存器中的地址将复位为“0”，并且不会发生移位。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DATA Input BOOL I、Q、M、D、L 源位

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向移位寄存器的起始位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input WORD I、Q、M、D、
L、P

要移位的位数。

函数值 VOID I、Q、M、D、L 函数值为空

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

在以下示例中，将参数 N 的值设置为“14”（十六进制表示为“E”）。因此，将移动从参数 S_BIT 
中指定的地址开始的 14 个位。移位后，将用参数 DATA 中的源数据填充第一个地址。 后

一位值将丢失。

SCL
SHRB(DATA := "Tag_Input_Data",
     RESET := "Tag_Input_Reset",
     S_BIT := "Tag_Input_BitSource",
     N := "Tag_Input_Number");

不传送任何函数值。

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
DATA Tag_Input_Data 0
S_BIT Tag_Input_BitSource DB1.DBX1.4
N Tag_Input_Number B#16#0E

处理该指令前，寄存器中 14 个位存储的信号状态如下：

执行后

处理该指令后，寄存器中 14 个位存储的信号状态如下：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

SEG：创建 7 段显示的位模式 (S7-300, S7-400)

说明

“创建 7 段显示的位模式”指令用于将所指定源字 (IN) 的四个十六进制数都转换为 7 段显示

的等价位模式。指令的结果在参数 OUT 中以双字形式输出。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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十六进制数字和 7 段（a、b、c、d、e、f、g）分配存在以下关系：

输入数字

（二进制）

段分配

‑ g f e d c b a
显示

（十六进制）

7 段显示

0000 00111111 0
0001 00000110 1
0010 01011011 2
0011 01001111 3
0100 01100110 4
0101 01101101 5
0110 01111101 6
0111 00000111 7
1000 01111111 8
1001 01100111 9
1010 01110111 A
1011 01111100 B
1100 00111001 C
1101 01011110 D
1110 01111001 E
1111 01110001 F

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P

以四个十六进制数字表示

的源字

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

7 段显示的位模式

函数值 VOID I、Q、M、D、L 函数值为空

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
SEG(IN := "Tag_Input",
    OUT => "Tag_Output");

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

十六进制 二进制

IN Tag_Input W#16#1234 0001 0010 0011 0100
OUT Tag_Output DW16#065B4F66 00000110 01011011 

01001111 01100110
显示：1234

不传送任何函数值。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

BCDCPL：求十进制补码 (S7-300, S7-400)

说明

“求十进制补码”指令用于计算操作数中所指定 7 位 BCD 数的十进制补码。该指令使用以下

数学公式进行计算：

10000000（BCD 编码）

– 7 位 BCD 值
----------------------------------------
十进制补码（BCD 编码）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input DWORD I、Q、M、D、
L、P

7 位 BCD 数

函数值 DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := BCDCPL("Tag_Input");

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

操作数 值*
Tag_Input DW#16#01234567
Tag_Result DW#16#08765433
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
SCL 的基础知识 (页 9575)

BITSUM：统计置位位数量 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“统计置位位数量”指令统计信号状态被置位为“1”的操作数的位数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input DWORD I、Q、M、D、
L、P

要统计其置位位数量的操

作数

函数值 INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

SCL
"Tag_Result" := BITSUM("Tag_Input");

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

操作数 值*
Tag_Input DW#16#12345678
Tag_Result W#16#000D（13 位）

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显示格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
SCL 的基础知识 (页 9575)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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4.2.2.5 GRAPH (S7-300, S7-400)

GRAPH 顺控器 (S7-300, S7-400)

步和转换条件 (S7-300, S7-400)

说明

使用“步和转换条件”结构元素，可在顺控程序同时插入一个步和转换条件。

另请参见：

步 (页 7073)
转换条件 (页 7074)

参见

步 (页 7073)
转换条件 (页 7074)
顺序结尾 (页 7075)
跳转到步 (页 7076)
选择分支 (页 7076)
并行分支 (页 7077)
关闭分支 (页 7077)
步和转换条件 (页 9660)

步 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用步将复杂的自动化任务分解成各个明确的子任务并通过步中的动作完成。 然后将

各个步加入到顺控程序中，这样每步都可以在程序流中按指定顺序执行。每步都必须分配一

个唯一的名称和编号。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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为了正确执行，必须使用以下条件之一对步进行激活：

• 步定义为初始步。

• 上一个步的转换已完成。

• 步由事件型动作调用。

一旦所有的操作都已执行完毕，步将再次处于未激活状态。

不设定任何动作的步称之为空步。 这种空步行为方式与活动步类似，且始终满足后续转换

条件。

参见

有关步的基本知识 (页 9660)
步和转换条件 (页 7073)
转换条件 (页 7074)
顺序结尾 (页 7075)
跳转到步 (页 7076)
选择分支 (页 7076)
并行分支 (页 7077)
关闭分支 (页 7077)

转换条件 (S7-300, S7-400)

说明

转换条件位于各个步之间，并包含从一步切换到下一步（步使能）的条件。 如果满足步使

能的转换条件，则将激活下一步，并执行其动作。 在 LAD 或 FBD 中，可以对转换条件进行

编程。

参见

有关转换条件的基本知识 (页 9662)
步和转换条件 (页 7073)
步 (页 7073)
顺序结尾 (页 7075)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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跳转到步 (页 7076)
选择分支 (页 7076)
并行分支 (页 7077)
关闭分支 (页 7077)

顺序结尾 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“顺序结尾”结构元素停止一个顺控程序或一个分支。在并行分支中，顺序结尾前必

须有一个转换条件。 

说明

如果顺控程序的所有分支都以顺序结尾结束，则可以使用“INIT_SQ”参数或“测试”(Testing) 
任务卡的“顺序控制”(Sequence control) 面板中的“初始化”(Initialize) 按钮重新开始执行顺

控程序。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
步和转换条件 (页 7073)
步 (页 7073)
转换条件 (页 7074)
跳转到步 (页 7076)
选择分支 (页 7076)
并行分支 (页 7077)
关闭分支 (页 7077)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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跳转到步 (S7-300, S7-400)

说明

可以通过跳转，从 GRAPH 函数块中的任何步开始继续程序执行。 跳转可以插入到主分支或

选择分支的末尾，从而激活顺控程序的循环处理。 跳转和跳转目标在顺控程序中用箭头表

示，从而可以为跳转目标指定返回转换条件。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
步和转换条件 (页 7073)
步 (页 7073)
转换条件 (页 7074)
顺序结尾 (页 7075)
选择分支 (页 7076)
并行分支 (页 7077)
关闭分支 (页 7077)

选择分支 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用并行分支编程 OR 分支。这意味着在步后面插入以转换条件开始的分支。 根据 先

满足的转换条件，将执行该转换条件所对应的分支。 如果同时满足多个转换条件，则 右

边的转换条件的优先级 高，将执行该转换条件所对应的分支。 选择分支将再次以转换条

件结束。

在一个顺控程序中， 多可以编写 125 个选择分支。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
步和转换条件 (页 7073)
步 (页 7073)
转换条件 (页 7074)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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顺序结尾 (页 7075)
跳转到步 (页 7076)
并行分支 (页 7077)
关闭分支 (页 7077)

并行分支 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用并行分支编程 AND 分支。 这意味着可以使用一个转换激活多个步，然后执行该步

中的动作。并行分支始终从一个步开始。

并行分支的后续转换位于主分支上，此时可将各种并行分支连接到主分支上的不同点。 请
注意，只有在执行完所有分支之后，使用一个转换的各个分支才会切换到下一步。

在一个顺控程序中， 多可以编写 249 个并行分支。 

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
步和转换条件 (页 7073)
步 (页 7073)
转换条件 (页 7074)
顺序结尾 (页 7075)
跳转到步 (页 7076)
选择分支 (页 7076)
关闭分支 (页 7077)

关闭分支 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“关闭分支”元素关闭并行分支和选择分支，返回父分支。如果不希望使用跳转或

顺序结尾结束分支，则可使用该元素关闭分支。 在并行分支中，仅可在步后面插入“关闭

分支”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

顺控程序的元素 (页 9656)
步和转换条件 (页 7073)
步 (页 7073)
转换条件 (页 7074)
顺序结尾 (页 7075)
跳转到步 (页 7076)
选择分支 (页 7076)
并行分支 (页 7077)

GRAPH 操作 (S7-300, S7-400)

定时器操作 (S7-300, S7-400)

TP：生成脉冲 (S7-300, S7-400)

说明

使用“生成脉冲”指令，可以将输出 Q 设置为预设的一段时间。当参数 IN 的逻辑运算结果 
(RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。执行该指令需要事先预设一个逻辑运

算。该运算可以放置在程序段的中间或者末尾。指令启动时，预设的时间 PT 即开始计时。随

后无论输入信号如何改变，都会将参数 Q 设置为时间 PT。如果持续时间 Q 仍在计时，即使

检测到新的信号上升沿，参数 PT 的信号状态也不会受到影响。

可以在参数 ET 中查询当前时间值。时间值从 T#0s 开始，达到时间值 PT 时结束。如果达到

时间值 PT，并且参数 IN 的信号状态为“0”，则复位 ET 参数。

每次调用“生成脉冲”指令，都必须为其分配一个 IEC 定时器用以存储该指令的数据。可按

如下方式声明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TP 的数据块（例如，“TP_DB”）
将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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操作系统会在冷启动期间复位“生成脉冲”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则在启动 OB 中调用这些实例，其中 PT 参数将置位为值“0”。如果“生成脉冲”指

令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 参数将在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常数

脉冲的持续时间。

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 脉冲输出

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图显示了“生成脉冲”指令的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL TP TIME, "IEC_TP_DB"
     (IN := "Tag_Start"
      PT := "Tag_PresetTIME"
      Q => "Tag_Status"
      ET => "Tag_ElapsedTIME"
      )

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时，且

“Tag_Status”操作数将设置为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTIME”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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TON：接通延时 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“接通延时”指令将 Q 输出的设置延时 PT 指定的一段时间。当输入 IN 中的逻辑

运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，启动该指令。执行该指令需要事先预设一

个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或者末尾。指令启动时，预设的时间 PT 即开

始计时。超过时间 PT 时，输出 Q 的信号状态为“1”。只要启动输入 IN 仍为“1”，输出 Q 就保

持置位。启动输入的信号状态从“1”变为“0”时，将复位输出 Q。在启动输入检测到新的信号

上升沿时，该定时器功能将再次启动。

可以在 ET 输出上查询当前时间值。时间值从 T#0s 开始，达到时间值 PT 时结束。只要 IN 输
入的信号状态变为“0”，就立即复位 ET 输出。

每次调用“接通延时”指令，都必须为其分配一个 IEC 定时器用以存储该指令的数据。可按

如下方式声明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TON 的数据块（例如，“TON_DB”）
将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“接通延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则在启动 OB 中调用这些实例，其中 PT 参数将置位为值“0”。如果“接通延时”指

令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常数

接通延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 超出时间值 PT 之后要置位

的输出。

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

脉冲时序图

下图显示了“接通延时”指令的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL TON TIME, "IEC_TON_DB"

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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GRAPH
     (IN := "Tag_Start"
      PT := "Tag_PresetTIME"
      Q => "Tag_Status"
      ET => "Tag_ElapsedTIME"
      )

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，PT 参数预设的时间开始计时。超过该时间

值时，操作数“Tag_Status”的信号状态将置位为“1”。只要操作数“Tag_Status”的信号状态为

“1”，操作数“Tag_Start”就将保持设置为“1”。当前时间值存储在“Tag_ElapsedTime”操作数中。

当操作数“Tag_Start”的信号状态从“1”变为“0”时，将复位操作数“Tag_Status”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

TOF：关断延时 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“关断延时”指令将 Q 输出的复位延时 PT 中指定的一段时间。当输入 IN 的逻辑

运算结果 (RLO) 从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将置位 Q 输出。执行该指令需要事先预设

一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或者末尾。当输入 IN 的信号状态变回“0”时，

预设的时间 PT 开始计时。只要时间值 PT 仍在计时，输出 Q 就保持置位状态。超出时间值 PT 
时，将复位输出 Q。如果输入 IN 的信号状态在超出时间值 PT 之前变为“1”，则将复位定时器。

输出 Q 的信号状态仍将为“1”。
可以在 ET 输出查询当前的时间值。时间值从 T#0s 开始，达到时间值 PT 时结束。当时间 PT 
超时后，在输入 IN 变回“1”之前，输出 ET 会保持置位为当前值。如果输入 IN 在超出时间值 PT 
之前变为“1”，则输出 ET 将复位为值 T#0s。
每次调用“关断延时”指令，都必须为其分配一个 IEC 定时器用以存储该指令的数据。可按

如下方式声明 IEC 定时器：

• 声明类型为 TOF 的数据块（例如，“TOF_DB”）
将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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操作系统会在冷启动期间复位“关断延时”指令的实例。如果要在暖启动之后初始化该指令

的实例，则在启动 OB 中调用这些实例，其中 PT 参数将置位为值“0”。如果“关断延时”指

令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

说明

跳过该指令

如果在程序中未调用该指令（如，由于跳过该指令），则 ET 输出会在超出定时器值后立即

返回一个常数值。

说明

更新指令数据

只有在调用指令时才更新指令数据。访问输出 Q 或 ET 时，不会更新指令数据。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

PT Input TIME I、Q、M、D、
L、P 或常数

关断延时的持续时间

PT 参数的值必须为正数。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 超出时间值 PT 时要复位的

输出。

ET Output TIME I、Q、M、D、L 当前定时器的值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为“关断延时”指令的脉冲图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL TOF TIME, "IEC_TOF_DB"
     (IN := "Tag_Start"
      PT := "Tag_PresetTIME"
      Q => "Tag_Status"
      ET => "Tag_ElapsedTIME"
      )

当操作数“Tag_Start”的信号状态从“0”变为“1”时，将置位操作数“Tag_Status”。当“Tag_Start”
操作数的信号状态从“1”变为“0”时，PT 参数预设的时间开始计时。只要该时间仍在计时，

“Tag_Status”操作数就会保持置位状态。该时间计时完毕后，将复位“Tag_Status”操作数。当

前时间值存储在“Tag_ElapsedTIME”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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计数器操作 (S7-300, S7-400)

CTU：加计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“加计数”指令递增 CV 输出的值。如果输入 CU 的信号状态从“0”变为“1”（信号上

升沿），则执行该指令，同时输出 CV 的当前计数器值加 1。每检测到一个信号上升沿，计

数器值就会递增，直到达到输出 CV 中所指定数据类型的上限。达到上限时，参数 CU 的信

号状态将不再影响该指令。

可以查询 Q 输出中的计数器状态。输出 Q 的信号状态由参数 PV 决定。如果当前计数器值大

于或等于参数 PV 的值，则将输出 Q 的信号状态置位为“1”。在其它任何情况下，输出 Q 的
信号状态均为“0”。
输入 R 的信号状态变为“1”时，输出 CV 的值将复位为“0”。只要 R 输入的信号状态为“1”，CU 
输入的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。可以按如下方

式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTU 的数据块（例如，“CTU_DB”）
将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“加计数”指令的实例。如果要在暖重启之后初始化该指令的

实例，则需在启动 OB 中将该指令的 R 参数设置为“1”时调用这些待初始化的实例。如果“加

计数”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

执行“加计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或

者末尾。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

置位输出 Q 的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL CTU INT,"IEC_CTU_DB"
     (CU := "Tag_Start"
      R := "Tag_ResetCOUNTER"
      PV := "Tag_PresetValue"
      Q => "Tag_Status"
      CV => "Tag_CounterValue"
      )

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，将执行“加计数”指令，同时

“Tag_CounterValue”操作数的当前计数器值加 1。每检测到一个额外的信号上升沿，计数器

值都会递增，直至达到该数据类型的上限 (INT = 32767)。
PV 参数的值作为确定“Tag_Status”输出的限制。只要当前计数器值大于或等于操作数

“Tag_PresetValue”的值，输出“Tag_Status”的信号状态就为“1”。在其它任何情况下，输出

“Tag_Status”的信号状态均为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

CTD：减计数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“减计数”指令，递减 CV 输出的值。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为“1”（信号上升

沿），则执行该指令，同时输出 CV 的当前计数器值减 1。每检测到一个信号上升沿，计数

器值就会递减 1，直到达到指定数据类型的下限为止。达到下限时，输入 CD 的信号状态就

不再影响该指令。

可以查询 Q 输出中的计数器状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则 Q 输出的信号状态

将置位为“1”。在其它任何情况下，输出 Q 的信号状态均为“0”。
当输入 LD 的信号状态变为“1”时，输出 CV 的值会设置为参数 PV 的值。只要 LD 输入的信号

状态为“1”，CD 输入的信号状态就不会影响该指令。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用于存储指令数据。可以按如下方

式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTD 的数据块（例如，“CTD_DB”）
将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

操作系统会在冷启动期间复位“减计数”指令的实例。如果要在暖重启之后初始化该指令的

实例，则需在启动 OB 中将该指令的 LD 参数设置为“1”时调用这些待初始化的实例。在这种

情况下，应在参数 PV 中指定参数 CV 所需的初始值。

执行“减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间或

者末尾。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 计数输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

装载输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

使用 LD = 1 置位输出 CV 
的目标值。

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 计数器状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL CTD INT, "IEC_CTD_DB"
     (CD := "Tag_Start"
      LD := "Tag_LoadPV"
      PV := "Tag_PresetValue"
      Q => "Tag_Status"
      CV => "Tag_CounterValue"
      )

当“Tag_Start”操作数的信号状态从“0”变为“1”时，执行该指令且“Tag_CounterValue”输出的值

减 1。每检测到一个信号上升沿，计数器值都会递减 1，直至达到指定数据类型的下限 (INT 
= -32768)。
只要当前计数器值小于或等于 0，“Tag_Status”输出的信号状态就为“1”。在其它任何情况下，

输出“Tag_Status”的信号状态均为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

CTUD：加减计数 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“加减计数”指令递增和递减 CV 输出的值。如果输入 CU 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则输出 CV 的当前计数器值加 1。如果输入 CD 的信号状态从“0”变为

“1”（信号上升沿），则输出 CV 的当前计数器值减 1。如果在一个程序周期内输入 CU 和 CD 
都出现了一个信号上升沿，则输出 CV 的当前计数器值保持不变。

计数器值可以一直递增，直到其达到输出 CV 处指定数据类型的上限。达到上限后，即使出

现信号上升沿，计数器值也不再递增。达到指定数据类型的下限后，计数器值便不再递减。

当输入 LD 中的信号状态变为“1”时，输出 CV 的计数器值会设置为参数 PV 的值。只要输入 LD 
的信号状态仍为“1”，输入 CU 和 CD 的信号状态就不会影响该指令。

输入 R 的信号状态变为“1”时，计数器值将设置为“0”。只要输入 R 的信号状态仍为“1”，输入 
CU、CD 和 LD 信号状态的改变就不会影响“加减计数”指令。

可以在输出 QU 中查询加计数器的状态。如果当前计数器值大于或等于参数 PV 的值，则将

输出 QU 的信号状态置位为“1”。在其它任何情况下，输出 QU 的信号状态均为“0”。
可以在 QD 输出中查询减计数器的状态。如果当前计数器值小于或等于“0”，则 QD 输出的信

号状态将置位为“1”。在其它任何情况下，输出 QD 的信号状态均为“0”。

说明

只需在程序中的某一位置处使用计数器，即可避免计数错误的风险。

每次调用“加减计数”指令，都会为其分配一个 IEC 计数器用来存储指令数据。可以按如下

方式声明 IEC 计数器：

• 声明类型为 CTUD 的数据块（例如，“CTUD_DB”）
将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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操作系统会在冷启动期间复位“加减计数”指令的实例。如果要在暖启动后初始化该指令的

实例，则必须在启动 OB 时使用以下参数值调用要初始化的实例： 
• 用作加计数器时，参数 R 的值必须设置为“1”。
• 用作减计数器时，参数 LD 的值必须设置为“1”。在这种情况下，需要在参数 PV 中为 CV 参

数指定所需的初始值。

如果“加减计数”指令的实例位于其它块中，则可以通过诸如初始化上级块来复位这些实例。

执行“加减计数”指令之前，需要事先预设一个逻辑运算。该运算可以放置在程序段的中间

或者末尾。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CU Input BOOL I、Q、M、D、L 加计数输入

CD Input BOOL I、Q、M、D、L 减计数输入

R Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C、P

复位输入

LD Input BOOL I、Q、M、D、
L、P

装载输入

PV Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

输出 QU 被设置的值/LD = 
1 的情况下，输出 CV 被设

置的值。

QU Output BOOL I、Q、M、D、L 加计数器的状态

QD Output BOOL I、Q、M、D、L 减计数器的状态

CV Output INT I、Q、M、D、
L、P

当前计数器值

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL CTUD INT, "IEC_CTUD_DB"
     (CU := "Tag_StartCTU"
      CD := "Tag_StartCTD"
      R := "Tag_ResetCOUNTER"
      LD := "Tag_LoadPV"
      PV := "Tag_PresetValue"
      QU => "Tag_CounterStatusUP"
      QD => "Tag_CounterStatusDOWN"
      CV => "Tag_CounterValue"
      )

当输入“Tag_StartCTU”或“Tag_StartCTD”的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）时，将执行

“加减计数”指令。输入“Tag_StartCTU”出现信号上升沿时，当前计数器值加 1 并存储在输出

“Tag_CounterValue”中。输入“Tag_StartCTD”出现信号上升沿时，当前计数器值减 1 并存储

在输出“Tag_CounterValue”中。输入 CU 出现信号上升沿时，计数器值将递增，直至其达到

上限值 32767。输入 CD 出现信号上升沿时，计数器值将递减，直至其达到 INT 的下限值 
-32768。
只要当前计数器值大于或等于输入“Tag_PresetValue”的值，输出“Tag_CounterStatusUP”的信

号状态就为“1”。在其它任何情况下，输出“Tag_CounterStatusUP”的信号状态均为“0”。
只要当前计数器值小于或等于 0，“Tag_CounterStatusDOWN”输出的信号状态就为“1”。在其

它任何情况下，输出“Tag_CounterStatusDOWN”的信号状态均为“0”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7092 编程和操作手册, 11/2022



数学函数 (S7-300, S7-400)

NEG：取反 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取反”指令更改操作数值的符号。例如，如果值为正值，则输出该值的负等效值。

如果指令结果超出输出 OUT 指定的数据类型的允许范围（仅对整数有效），则输出 OUT 的
值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值取反

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := NEG_REAL("Tag_InValue")

该指令更改“TagIn_Value”操作数值的符号，并在“TagOut_Value”操作数中输出结果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ABS：计算绝对值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算绝对值”指令计算操作数值的绝对值。

如果浮点数包含无效的值，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的绝对值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ABS("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

TagIn_Value -6.234
TagOut_Value 6.234

该指令将计算“Tag_InValue”操作数值的绝对值，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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MIN：获取 小值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“获取 小值”指令，比较输入 IN1、IN2 和 IN3 的值，并将 小的值写入输出 OUT 
中。只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足以下某个条件，则输出 OUT 的值无效：

• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 浮点数的值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

IN3 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第三个输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL MIN INT
     (IN1 := "TagIn_Value1"
      IN2 := "TagIn_Value2"
      IN3 := "TagIn_Value3"
      OUT => "Tag_Minimum"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12222
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT Tag_Minimum 12222

该指令比较指定操作数的值，并将 小的值 ("TagIn_Value1") 复制到输出“Tag_Minimum”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

MAX：获取 大值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“获取 大值”指令，比较输入 IN1、IN2 和 IN3 的值，并将 大的值写入输出 OUT 
中。只有当所有输入的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

如果满足以下某个条件，则输出 OUT 的值无效：

• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 浮点数的值无效。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN2 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

IN3 Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

第三个输入值

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL MAX INT
     (IN1 := "TagIn_Value1"
      IN2 := "TagIn_Value2"
      IN3 := "TagIn_Value3"
      OUT => "Tag_Maximum"
      )

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

IN1 TagIn_Value1 12666
IN2 TagIn_Value2 14444
IN3 TagIn_Value3 13333
OUT TagOut_Value 14444

该指令比较指定操作数的值，并将 大的值 ("TagIn_Value2") 复制到输出“Tag_Maximum”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

LIMIT：设置限值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“设置限值”指令，将输入 IN 的值限制在输入 MN 与 MX 的值范围之间。如果输入 
IN 的值满足条件 MN <= IN <= MX，则复制到 OUT 输出中。如果不满足该条件且输入值 IN 低
于下限 MN，则将输出 OUT 设置为输入 MN 的值。如果超出上限 MX，则将输出 OUT 设置

为输入 MX 的值。

如果输入 MN 的值大于输入 MX 的值，则结果为未定义。只有当所有输入的变量均为同一种

数据类型时，才能执行该指令。

如果满足以下某个条件，则输出 OUT 的值无效：

• 指定的变量不具有相同的数据类型。

• 某个操作数的值无效。

• MN 输入的值大于 MX 输入的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

下限

IN Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值

MX Input 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

上限

OUT Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

在输入参数中，只允许使用数据类型 INT、DINT 和 REAL，即使 IEC 检查禁用时也同样如此。

如果使用 WORD 或 DWORD 数据类型的输入参数，则指令将返回未知结果。

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL LIMIT INT
     (MN := "Tag_LowLimit"
      IN := "Tag_InputValue"
      MX := "Tag_HighLimit"
      OUT => "Tag_Result"
      )

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

MN Tag_LowLimit 12000
IN Tag_InputValue 8000
MX Tag_HighLimit 16000
OUT Tag_Result 12000

将操作数“Tag_InputValue”的值与操作数“Tag_LowLimit”和“Tag_HighLimit”的值进行比较。

由于操作数“Tag_InputValue”的值小于下限值，因此将操作数“Tag_LowLimit”的值复制到输出

“Tag_Result”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SQR：计算平方 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算平方”指令计算操作数的浮点值平方，并将结果写入到输出中。

如果操作数包含无效的浮点数，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的平方

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SQR("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 5.0
Tag_OutValue 25.0

该指令计算“Tag_InValue”操作数值的平方，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SQRT：计算平方根 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算平方根”指令，可以计算输入值的平方根，并将结果保存到指定的操作数中。如

果输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则该指令返回一个无效浮点

数。如果操作数的值为“0”，则结果也为“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、L 输入值的平方根

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SQRT("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 25.0
Tag_OutValue 5.0

该指令计算“Tag_InValue”操作数值的平方根，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

LN：计算自然对数 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算自然对数”指令，可以计算输入值的以 e (e=2.718282) 为底的自然对数。如果

输入值大于零，则该指令的结果为正数。如果输入值小于零，则该指令返回一个无效浮点数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的自然对数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := LN("Tag_InValue")

该指令将计算“Tag_InValue”操作数值的自然对数，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

EXP：计算指数值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算指数值”指令计算操作数值以 e (e = 2,718282) 为底时的指数。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

输入值的指数值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := EXP("Tag_InValue")

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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该指令将计算“Tag_InValue”操作数值以 e 为底时的指数，并在“Tag_OutValue”操作数中输出

结果 (eIN)。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SIN：计算正弦值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“计算正弦值”指令，可以计算角度的正弦值。角度值在操作数中以弧度的形式指定。

如果操作数的值不是有效的浮点数，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

角度值（弧度形式）

<结果> Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指定角度的正弦

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SIN("Tag_InValue")

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue +1.570796 (π/2)
Tag_OutValue 1.0

该指令计算“Tag_InValue”操作数中指定的角度的正弦，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结

果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

COS：计算余弦值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算余弦值”指令计算角度的余弦。角度值在操作数中以弧度的形式指定。

如果操作数的值不是有效的浮点数，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

角度值（弧度形式）

<结果> Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指定角度的余弦

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := COS("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue +1.570796 (π/2)
Tag_OutValue 0

该指令计算“Tag_InValue”操作数中指定的角度的余弦，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结

果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

TAN：计算正切值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算正切值”指令计算一个角度的正切。角度值在操作数中以弧度的形式指定。

如果操作数的值不是有效的浮点数，则结果值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

角度值（弧度形式）

<结果> Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指定角度的正切

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := TAN("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue +3.141593 (π)
Tag_OutValue 0

该指令计算“Tag_InValue”操作数中指定的角度的正切，并在“Tag_OutValue”操作数中输出结

果。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ASIN：计算反正弦值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算反正弦值”指令计算操作数中指定的正弦值对应的角度值。只能为操作数指

定范围 -1 到 +1 内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，范围为 -π/2 到 +π/2。
如果满足以下任何条件，则结果值无效：

• 该操作数的值不是有效的浮点数。

• 该操作数的值超出了所允许的值范围（-1 到 +1）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

正弦值

<结果> Output REAL I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形

式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ASIN("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1.0
Tag_OutValue +1.570796 (π/2)

该指令将计算与操作数“Tag_InValue”中的正弦值对应的角度值。并将指令的结果存储在操作

数“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ACOS：计算反余弦值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算反余弦值”指令计算操作数中指定的余弦值对应的角度值。只能为操作数指

定范围 -1 到 +1 内的有效浮点数。计算出的角度值以弧度为单位，范围为 0 到 +π。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果满足以下任何条件，则结果值无效：

• 该操作数的值不是有效的浮点数。

• 该操作数的值超出了所允许的值范围（-1 到 +1）。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

余弦值

<结果> Output REAL I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形

式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ACOS("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0
Tag_OutValue +1.570796 (π/2)

该指令将计算与操作数“Tag_InValue”中的余弦值对应的角度值。并将指令的结果存储在操作

数“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ATAN：计算反正切值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“计算反正切值”指令计算操作数中指定的正切值对应的角度值。操作数中的值只

能是有效的浮点数（或 -NaN/+NaN）。计算出的角度值以弧度为单位，范围为 -π/2 到 +π/2。
如果输入 IN 的值不是有效的浮点数，则输出 OUT 的值无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

正切值

<结果> Output 浮点数 I、Q、M、D、
L、P

角度值（弧度形式）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ATAN("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1.0
Tag_OutValue +0.785398 (π/4)

该指令会计算与操作数“Tag_InValue”中的正切值对应的角度值。并将指令的结果存储在操作

数“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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无效浮点数 (页 280)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

移动操作 (S7-300, S7-400)

SWAP：交换 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“交换”指令更改操作数中各个字节的顺序。

根据使用的数据类型，可以交换累加器 1 中的所有字节或仅交换累加器 1 的低字中的字节。

下图说明了如何交换 DWORD 数据类型操作数中的字节：

累加器 1 低字中的字节顺序

对于数据类型 WORD，将交换累加器 1 的低字中的字节。

下表列出了在执行该指令前后累加器 1 中的内容：

状态 累加器 1 中的字节

执行前 值 A 值 B 值 C 值 D
执行后 值 A 值 B 值 D 值 C

指令
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该指令的结果保存在累加器 1 的低字中。累加器 1 高字中的字节则不受该指令的影响，保

持不变。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input WORD、DWORD I、Q、M、D、L 
或常数

要交换其字节的操作数

<结果> Output WORD、DWORD I、Q、M、D、L 结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SWAP("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0000 1111 0000 1111
Tag_OutValue 0000 1111 1111 0000

交换累加器 1 中的所有字节：

对于数据类型 DWORD，将交换累加器 1 中的所有字节。

下表列出了在执行该指令前后累加器 1 中的内容：

状态 累加器 1 中的字节

执行前 值 A 值 B 值 C 值 D
执行后 值 D 值 C 值 B 值 A

该指令的结果将保存在累加器 1 中。累加器 2 的内容保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1111 0000 0000 1111 0000 0000 1111 1111
Tag_OutValue 1111 1111 0000 0000 0000 1111 1111 0000

将交换“Tag_InValue”操作数中的字节，并存储在“Tag_OutValue”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

BLKMOV：块移动 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“块移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区（目标区域）

中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

下图说明了移动操作的原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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源数据和目标数据一致

请确保在执行“块移动”指令的过程中，源数据保持不变，否则无法保证目标数据的一致性。

可中断性

如果源区域所在的数据块不仅仅只位于装载存储器中，则嵌套深度无限制。

但是，如果从一个与运行系统无关的 DB 中进行复制时发生 BLKMOV 中断，则 BLKMOV 操
作将无法继续嵌套。

存储区

可以使用“块移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

• 与运行系统无关的数据块

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果源和目标区域长度不同，则只能移动较小长度的区域。

如果源区域小于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余

字节则保持不变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果移动 BOOL 数据类型的块，则指定的块长度必须能被 8 整除，否则无法执行该指令。

说明

如果实际的源或目标区域小于 SRCBLK 或 DSTBLK 参数上指定的目标或源区域，则系统行为

将取决于正在使用的 CPU 类型：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。并在参数 RET_VAL 中输出错误代码 W#16#837F。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4-CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5 H CPU）：
不进行数据传输。并在参数 RET_VAL 中输出错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 其它所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。并在参数 RET_VAL 中输出错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动字符串的规则

还可以使用“块移动”指令移动 STRING 数据类型的源区域和目标区域。如果只有源区域为 
STRING 数据类型，则移动字符串中实际包含的字符。有关实际长度和 大长度信息不会写

入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域中字符串的当前长

度设置为实际移动的字符数。

如果要移动字符串实际长度和 大长度的信息，则需要以字节为单位将相关区域指定给 
SRCBLK 和 DSTBLK 参数。此外，也可使用“Serialize”/“Deserialize”指令。

移动与运行系统无关数据块的规则

源区域也可位于装载存储器中与运行系统无关的数据块内。系统使用关键字 UNLINKED，指

示与运行系统无关的数据块。

如果使用“块移动”指令将与运行系统无关的数据块复制到工作存储器并同时加载该数据块

（例如，通过编程设备），则该指令将延时数毫秒后才执行。这将导致 OB 周期延长，从而

可能触发周期监视。

如果使用“块移动”指令移动与运行系统无关的数据块时操作中断，则该指令无法继续执行。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果 CPU 支持“从装载内存中的数据块读取数据” 指令，则需使用该指令从装载存储器中读

取与运行系统无关的数据块。如果使用“块移动”指令，则会输出错误 W#16#8092。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) 参数 DSTBLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源区域或目标区域只能位于装载存储中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL BLKMOV ANY

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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GRAPH
     (SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10
      RET_VAL => "Tag_ErrorCode"
      DSTBLK => P#DB1.DBX0.0 BYTE 10
      )

该指令将复制从 MB100 开始的 10 个字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则

在变量“Tag_ErrorCode”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“不可中断的存储区移动”指令将一个存储区（源区域）的数据移动到另一个存储区

（目标区域）中。移动操作沿地址升序方向执行。可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

此移动操作不会被操作系统的其它任务打断。因此，在执行“不可中断的存储区移动”指令

期间，CPU 中断响应次数将增加。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

存储区

可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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移动操作的通用规则

在执行“不可中断的存储区移动”指令期间，源区域和目标区域不可以重叠。如果源区域小

于目标区域，则将整个源区域的数据都写入到目标区域中。而目标区域的其余字节则保持不

变。

如果目标区域小于源区域，将写满整个目标区域。而忽略源区域的剩余字节。

如果定义为形参的源区域或目标区域比 SRCBLK 或 DSTBLK 参数中所指定的源区域或目标区

域小，则不传送任何数据。

如果移动 BOOL 数据类型的块，则指定的块长度必须能被 8 整除，否则无法执行该指令。

可以使用“不可中断的存储区移动”指令 多移动 512 个字节。注意：CPU 对此有特定限制。

说明

如果实际的源或目标区域小于 SRCBLK 或 DSTBLK 参数上指定的目标或源区域，则系统行为

将取决于正在使用的 CPU 类型：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。并在参数 RET_VAL 中输出错误代码 W#16#837F。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4-CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5 H CPU）：
不进行数据传输。并在参数 RET_VAL 中输出错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 对于其它型号的所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。并在参数 RET_VAL 中输出错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动字符串的规则

还可以使用“不可中断的存储区移动”指令移动 STRING 数据类型的源和目标区域。如果只

有源区域为 STRING 数据类型，则移动字符串中实际包含的字符。而不会将关于实际长度和

大长度的信息写入目标区域中。如果源和目标区域都是 STRING 数据类型，则将目标区域

中字符串的当前长度设置为实际移动的字符数。如果要移动 STRING 数据类型的区域，则必

须将区域长度指定为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRCBLK Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定待移动的存储区（源

区域）。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

DSTBLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要将块移动到的存储

区（目标区域）。

1) 参数 DSTBLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8091 源或目标区域只能位于装载内存中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL UBLKMOV ANY
     (SRCBLK := P#M100.0 BYTE 10
      RET_VAL => "Tag_ErrorCode"
      DSTBLK => P#DB1.DBX0.0 BYTE 10

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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GRAPH
      )

该指令将复制从 MB100 开始的 10 个字节，并写入 DB1 中。如果在移动操作期间出错，则

在变量“Tag_ErrorCode”中输出其错误代码。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

FILL：填充块 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“填充块”指令将一个存储区（源区域）的数据填充到另一存储区（目标区域）。

“填充块”指令将源区域的数据移动到目标区域，直到目标区域写满为止。移动操作沿地址

升序方向执行。

可使用 ANY 指针定义源区域和目标区域。

说明

在该指令中，只能使用适用于 S7-300/400 系列 CPU 的数据类型。

下图说明了移动操作的原理：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例：使用存储器字 MW14 到 MW20 中的内容预设置 MW100 到 MW118 中的内容。

源和目标数据的一致性

请确保在执行“填充块”指令期间源数据保持不变，否则无法保证目标数据的一致性。

存储区

可使用“填充块”指令移动以下存储区的数据：

• 数据块区域

• 位存储区

• 过程映像输入

• 过程映像输出

移动操作的通用规则

源区域和目标区域不得重叠。如果要预设的目标区域不是输入参数 BVAL 长度的整数倍，目

标区域仍然可写至 后一个字节。

如果要预置的目标区域小于源区域，此功能仅复制可以写入目标区域的数据量。

如果实际的目标或源区域小于源或目标区域分配的存储区（参数 BVAL 和 BLK），则不传输

任何数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果 ANY 指针（源或目标）为 BOOL 数据类型，则为该区域指定的长度必须为 8 的倍数，否

则不执行该指令。

如果目标区域为 STRING 数据类型，则指令将写入包含管理信息在内的整个字符串。

说明

如果实际的源或目标区域小于 BVAL 或 BLK 参数上指定的目标或源区域，则系统行为将取决

于正在使用的 CPU 类型：

• 以下情况适用于 S7-300 CPU：
不进行数据传输。并在参数 RET_VAL 中输出错误代码 W#16#837F。同时在用户程序中必须
评估该错误代码。

• 以下情况适用于 S7-400 V4-CPU（V4、V4 H-CPU 和 V4.5 H CPU）：
不进行数据传输。并在参数 RET_VAL 中输出错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323。同时在
用户程序中必须评估该错误代码。

• 对于其它型号的所有 S7-400-CPU：
进行数据传输。并在参数 RET_VAL 中输出错误代码 W#16#8122 或 W#16#8323。同时在用
户程序中必须评估该错误代码。

移动结构的规则

当将结构作为输入参数传送时，必须谨记结构的长度应始终为偶数个字节。如果声明一个具

有奇数个字节的结构，此结构还需要另一个字节的存储空间。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

BVAL Input ANY I、Q、M、D、
L、P

指定存储区域（源区

域），将使用该存储区域

中的内容填充 BLK 参数中

指定的目标区域。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

BLK Output 1) ANY I、Q、M、D、
L、P

指定要使用源区域的数据

填充的存储区。

1) 参数 BLK 声明为 Output，但在块接口中必须声明为 InOut。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8092 源或目标区域只能位于装载内存中。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL FILL ANY
     (BVAL := P#M14.0 WORD 4
      RET_VAL => "Tag_ErrorCode"
      BLK => P#M100.0 WORD 10
      )

该指令复制从 MW14 到 MW20 的源区域，并使用 BVAL 参数中存储区内包含的 4 个字的内

容填充从 MW100 到 MW118 的目标区域。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令
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转换操作 (S7-300, S7-400)

CONVERT：转换值 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“转换值”指令读取操作数的内容，并根据分配的数据类型进行转换。

有关可能的转换的信息，请参见“另请参见”中的“显式转换”部分。

如果在处理过程中出现错误（例如溢出），结果值将无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 整数、浮点数、

BCD16、BCD32
I、Q、M、D、
L、P 或常数

要转换的值

<结果> Output 整数、浮点数、

BCD16、BCD32
I、Q、M、D、
L、P

转换结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := INT_TO_DINT("Tag_InValue")

将读取“Tag_InValue”操作数中的内容，并转换为一个 32 位整数。结果将存储在操作数

“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令
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ROUND：取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取整”指令将操作数的值取整为 接近的整数。该指令将该值解释为浮点数，并

转换为一个 DINT 数据类型的整数。如果输入值恰好是在一个偶数和一个奇数之间，则选择

偶数。

如果在处理过程中出现错误（例如溢出），结果值将无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

要取整的输入值

<结果> Output DINT I、Q、M、D、
L、P

取整的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ROUND("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1.50000000 -1.50000000
Tag_OutValue 2 -2

“Tag_InValue”操作数中的浮点数将被取整到 接近的偶数整数，并输出到操作数

“Tag_OutValue”中。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

CEIL：浮点数向上取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“浮点数向上取整”指令将操作数值向上取整为相邻整数。该指令将该值解释为浮

点数，并向上转换为与其相近的整数。该指令的结果通常大于或等于输入值。

如果在处理过程中出现错误（例如溢出），结果值将无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果为相邻的较大整数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := CEIL("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0.50000000 -0.50000000
Tag_OutValue 1 0

指令
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“Tag_InValue”操作数中的浮点数将被向上取整到 接近的整数，并输出到操作数

“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

FLOOR：浮点数向下取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“浮点数向下取整”指令将操作数值向下取整为相邻整数。该指令将该值解释为浮

点数，并向下转换为与其相近的整数。该指令的结果通常小于或等于输入值。

如果在处理过程中出现错误（例如溢出），结果值将无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 整数、浮点数 I、Q、M、D、
L、P

结果为相邻的较小整数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := FLOOR("Tag_InValue")

指令
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0.50000000 -0.50000000
Tag_OutValue 0 -1

“Tag_InValue”操作数中的浮点数将被向下取整到 接近的整数，并输出到操作数

“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

TRUNC：截尾取整 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“截尾取整”指令由操作数值得出整数。该值将解释为一个浮点数。该指令仅选择

浮点数的整数部分，并将该整数（不带小数位）输出为结果。

如果在处理过程中出现错误（例如溢出），结果值将无效。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 浮点数 I、Q、M、D、L 
或常数

输入值

<结果> Output 整数 I、Q、M、D、L 输入值的整数部分

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := TRUNC("Tag_InValue")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1.50000000 -1.50000000
Tag_OutValue 1 -1

将操作数“Tag_InValue”中的浮点数的整数部分转换为一个整数，并输出到操作数

“Tag_OutValue”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SCALE：缩放 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“缩放”指令将参数 IN 中的整数转换为浮点数，该浮点数可在上限和下限之间以

物理单位为增量进行缩放。通过参数 LO_LIM 和 HI_LIM 来指定缩放输入值取值范围的下限

和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [((FLOAT (IN) – K1)/(K2–K1)) ∗ (HI_LIM–LO_LIM)] + LO_LIM
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能有下列信号状态：

• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”
的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。

• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
如果参数 IN 的值大于常数“K2”的值，则将指令的结果设置为上限值 (HI_LIM) 并输出一个错误。 

指令
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如果参数 IN 的值小于常数“K1”的值，则将该指令的结果设置为下限值 (LO_LIM) 并输出一个

错误。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM >HI_LIM)，则结果将按反比例缩放到输入值。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待缩放的输入值

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于常数“K2”的值或小于常数“K1”的值

指令
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错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SCALE
     (IN := "Tag_InputValue"
      HI_LIM := "Tag_HighLimit"
      LO_LIM := "Tag_LowLimit"
      BIPOLAR := "Tag_Bipolar"
      RET_VAL => "Tag_ErrorCode"
      OUT => "Tag_OutputValue"
      )

下表列出了执行该指令前各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 0.0

下表列出了执行该指令后各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 22
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0

指令
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参数 操作数 值

BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 50.03978588

“Tag_InputValue”操作数指示待转换和缩放的值。“Tag_HighLimit”和“Tag_LowLimit”操作数

定义了取值范围的上限和下限。可通过操作数“Tag_Bipolar = TRUE”，指定将 IN 参数值解释

为双极性。该指令的结果在操作数“Tag_OutputValue”中输出。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

UNSCALE：取消缩放 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取消缩放”(Unscale) 指令，取消在上限和下限之间以物理单位为增量对参数 IN 中
的浮点数进行缩放，并将其转换为整数。使用参数 LO_LIM 和 HI_LIM 指定取消缩放输入值

取值范围的下限和上限。指令的结果在参数 OUT 中输出。

“取消缩放”指令将按以下公式进行计算：

OUT = [ ((IN–LO_LIM)/(HI_LIM–LO_LIM)) ∗ (K2–K1) ] + K1
常数“K1”和“K2”的值取决于参数 BIPOLAR 的信号状态。参数 BIPOLAR 可能的信号状态为： 
• 信号状态“1”：假设参数 IN 的值为双极性且取值范围是 -27648 到 27648。此时，常数“K1”

的值为“-27648.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
• 信号状态“0”：假设参数 IN 的值为单极性且取值范围是 0 到 27648。此时，常数“K1”的值为

“0.0”，而常数“K2”的值为“+27648.0”。
当参数 IN 的值超出 HI_LIM 和 LO_LIM 定义的限值时，将输出一个错误并将结果设置为 接

近的限值。

如果指定的下限值大于上限值 (LO_LIM > HI_LIM)，则结果将对输入值进行反向缩放。

指令
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待取消缩放并转换为整数

的输入值

HI_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上限

LO_LIM Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

下限

BIPOLAR Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

指示将参数 IN 的值解释为

双极性还是单极性。该参

数可采用以下值：

1：双极性

0：单极性

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0008 参数 IN 的值大于上限 (HI_LIM) 的值或小于下限 (LO_LIM) 的值。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的信息，请

参见：转换程序状态的显示格式 (页 10064)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL UNSCALE
     (IN := "Tag_InputValue"
      HI_LIM := "Tag_HighLimit"
      LO_LIM := "Tag_LowLimit"
      BIPOLAR := "Tag_Bipolar"
      RET_VAL => "Tag_ErrorCode"
      OUT => "Tag_OutputValue"
      )

下表列出了执行该指令前各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 0.0

下表列出了执行该指令后各操作数的值：

参数 操作数 值

IN Tag_InputValue 50.03978588
HI_LIM Tag_HighLimit 100.0
LO_LIM Tag_LowLimit 0.0
BIPOLAR Tag_Bipolar 1
RET_VAL Tag_ErrorCode W#16#0000
OUT Tag_OutputValue 22

“Tag_InputValue”操作数指示待转换和取消缩放的值。“Tag_HighLimit”和“Tag_LowLimit”操
作数定义了取值范围的上限和下限。可通过操作数“Tag_Bipolar = TRUE”，指定将 IN 参数值

解释为双极性。该指令的结果在操作数“Tag_OutputValue”中输出。

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

程序控制指令 (S7-300, S7-400)

运行时控制 (S7-300, S7-400)

COMPRESS：压缩 CPU 内存 (S7-400)

说明

可以使用“压缩 CPU 内存”指令，压缩 CPU 的工作存储器或 RAM 加载存储器。执行压缩期

间，将现有的块拼接到一起，以填充因删除或装载块而导致空隙。

通过调用“压缩 CPU 内存”指令启动压缩操作。压缩操作分成若干程序周期。可通过各个

参数值监视压缩操作。如果 BUSY 参数的值为“1”，则仍会执行压缩操作。如果参数 DONE 的
值为“1”，则说明压缩操作已完成。可在参数 RET_VAL 中查询错误信息。

如果已经开始执行从外部启动的压缩操作，则调用“压缩 CPU 内存”指令将显示错误信息。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息：

如果在该指令执行期间出

错，则在参数 RET_VAL 中
输出一个错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 有关压缩操作是否激活的

信息

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 有关压缩操作是否完成的

信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

可在参数 BUSY 和 DONE 中查询压缩操作的状态。

8091 已经执行从外部启动的压缩操作。

8092 由于存在以下某种情况，该指令无法执行：

• “删除块”功能已激活。

• 测试和调试功能会影响块（例如，状态）。

• “复制块”功能在外部触发且处于活动状态。

• H-CPU 正在连接或更新。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

RE_TRIGR：重置周期监视时间 (S7-300, S7-400)

说明

“重置周期监视时间”指令用于重新触发 CPU 的循环时间监控。根据 CPU 组态中所设置的时

间，重新启动循环监视时间。

可以在所有块中调用指令“重新启动循环监视时间”(Restart cycle monitoring time)，而无需

考虑优先级。

如果在优先级较高的块（例如，硬件中断或诊断中断）中调用此指令，则不会执行此指令。

指令
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指令“重置周期监视时间”完全在时间范围内执行（ 大程序循环的 10 次），而不考虑调

用次数。过期后，程序循环将无法再延长。

参数

“重置周期监视时间”指令不带任何参数且不提供错误信息。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

STP：退出程序 (S7-300, S7-400)

说明

使用“退出程序”指令，可将 CPU 设置为 STOP 模式，从而终止程序执行。是否从 RUN 模
式切换到 STOP 模式，则取决于 CPU 的组态。

参数

“退出程序”指令不带任何参数且不提供错误信息。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

WAIT：组态延时时间 (S7-300, S7-400)

说明

可使用“组态延时时间”指令，将程序的执行过程暂停一段特定的时间。在 WT 参数中以微

秒为单位指定该时间段。

指令
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可以组态的延时为 -32768 到 32767 微秒 (μs)。允许的 短延时时间取决于相应 CPU 并且

与指令的执行时间一致。

优先级更高的事件可中断该指令的执行且不返回任何错误信息。

对于 S7-300 CPU 有效：

对于 S7-300 CPU（S7-318 除外），该指令设置的延时时间为 短时间。各类嵌套优先级的

执行时间和系统利用率会延长该时间。

说明

负延时时间

如果在参数 WT 中指定了负延时时间，则使能输出 ENO、RLO 和 BR 位将返回信号状态 
FALSE。负延时时间不会对 CPU 造成影响。以下与使能 ENO 使能输出相关联的指令不在 LAD 
和 FBD 中执行。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

WT Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常量

延时时间的单位为微秒 
(μs)

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

PROTECT：更改保护等级 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“更改保护等级”指令,更改 CPU 中所组态的保护等级“1”。
所分配的保护等级为“1”时选择“通过密码进行删除”(Removable with password) 选项，意味

着您需要组态一个密码。通过该密码，可以在运行时对使用“更改保护等级”指令设置为写

保护的 CPU 进行写访问（如加载）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7138 编程和操作手册, 11/2022



可在该指令的 MODE 参数中指定保护等级。CPU 的当前保护等级显示在巡视窗口的“属性 > 
保护”(Properties > Protection) 下。

下表列出了各保护等级的含义。

保护

等级

含义

1 允许对所有设备功能进行编程。通过调用指令“更改保护等级”，可取消对任何现

有块的密码验证。

2 • 不能更改 CPU 中的程序和组态。只能读取 CPU 中的程序。

• 允许过程控制、过程监视和过程通信功能。

• 允许所有信息功能。

• 如果知道有效密码，则可以取消所设置的写保护。

• 通过调用指令“更改保护等级”，可取消对任何现有块的密码验证。

3 • 但即使知道有效密码，也无法取消所设置的读写保护。

• 如果在调用指令“更改保护等级”时存在有效的连接，则调用该指令并不会影响

该连接。

如果 CPU 已组态为保护等级为“2”或“3”，那么调用“更改保护等级”指令将不起任何作用。

执行“更改保护等级”指令之后，还可以通过 SSL ID 为 W#16#0232 且索引为 W#16#0004 
的 SSL 部件列表检查保护等级“2”或“3”是否仍然有效。

说明

只能使用“更改保护等级”指令，设置比使用 STEP 7“配置硬件”(Configure hardware) 组态

的保护等级相同或更高的保护等级。例如，已经组态保护等级 3 并且以参数 MODE = 12 调
用指令“更改保护等级”。这将阻止密码验证。如果在参数 MODE 为 0 或 1 时再次调用该

指令，将保留保护等级 3 并且通过输入有效密码取消读写保护。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7139



运行状态切换将影响保护等级

下表列出了切换运行状态对通过“更改保护等级”指令所设置的保护等级产生的影响。

动作 对保护等级产生的影响

• 操作模式切换为 STOP
• 无缓冲上电

• 使用操作模式开关执行存储器复位

• S7-400 CPU 处于 STOP 模式时组态和/或更

改编程

保护等级被设置为“1”。允许对所有设备功能

进行编程。

• 冷启动

• 暖启动

操作系统将保护等级设置为“1”。允许对所有

设备功能进行编程。

如果需要，可以通过调用“更改保护等级”

指令在用户程序中将保护等级设置为“2”或
“3”。

缓冲上电 保持不变

操作模式切换 RUN/STARTUP/HOLD -> STOP
（由于没有相应错误 OB 时的程序错误，或者

通过操作员操作，则将通过调用“退出程

序”(STP) 指令）

保持不变

S7-400：通过用户手动重启或上电后自动重

启

保持不变

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input WORD I、Q、M、D、L 
或常数

保护等级

可能的值：

• W#16#0000：设置保

护等级“1”
• W#16#0001：设置需

要密码验证的保护等级

“2”
• W#16#000C：设置无

需密码验证的保护等级

“3”
MODE 参数中也可以指定

常数。

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 如果在处理过程中出错，

则将输出错误相关信息。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 作业已执行，且无任何错误

8090 参数 MODE 的值无效。

80C3 所需的操作资源当前被占用。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

CiR：控制 CiR 过程 (S7-400)

说明

可以使用“控制 CiR 过程”指令，在用户程序中按如下方式影响 CiR 过程：

• 禁用 CiR 过程。在这种情况下，将始终拒绝将修改后的组态从编程设备下载到 CPU。再

次使用“控制 CiR 过程”指令将其取消之前，将一直禁用该过程。

• 通过在参数 FRZ_TIME 中指定 CiR 同步时间上限，可以有条件地禁用 CiR 过程。在这种情

况下，只有 CPU 计算出的 CiR 同步时间没有超过指定的上限时，才允许将修改的组态从

编程设备下载到 CPU。
• 启用 CiR 过程。CiR 同步时间上限设置为默认值 1000 ms。
• 确定是否启用 CiR 过程。如果已启用或有条件地启用 CiR 过程，则可在该指令的参数 A_FT 

中获得 CiR 同步时间的当前上限。

说明

CiR 同步期间，会冻结输出且不评估输入。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7142 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

作业标识符

参数 MODE 的有效值有：

• 0：信息功能

• 1：启用 CiR 过程

• 2：禁用 CiR 过程

• 3：有条件禁用 CiR 过
程。在 FRZ_TIME 中指

定 CiR 同步时间的上

限。

FRZ_TIME Input TIME I、Q、M、D、L 
或常数

CiR 同步时间的上限，以

毫秒为单位。 
允许的取值范围：60 到 
2500 ms（默认值：1000 
ms）
只有当参数 MODE 的值设

置为“3”时，才与参数 
FRZ_TIME 相关。 

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

参数 MODE 的值为“0”时，

参数 RET_VAL 将提供关于

启用 CiR 过程的信息。

A_FT Output TIME I、Q、M、D、L CiR 同步时间当前有效的

上限值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 作业已执行，且无任何错误

只有当参数 MODE 的值设置为“1”、“2”或“3”时，才会输出该错误代码。

0001 启用 CiR。
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

0002 禁用 CiR 过程。

只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

0003 有条件地禁用 CiR。
只有当参数 MODE 的值被设置为“0”时，才会输出该错误代码。

8001 CPU 尚未就绪执行 CiR 操作。正在使用 H 系统（单机模式）中的 H-CPU，或者

正在多值计算模式下使用标准 CPU。
8002 参数 MODE 的值无效。

8003 参数 FRZ_TIME 的值无效。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

例如，可使用“控制 CiR 过程”指令确保在需要 大 CPU 性能的执行过程期间，不会启动 CiR 
过程。

要通过“控制 CiR 过程”来实现此目的，则必须在过程活动增多时段开始之前在程序中调用

该指令，而且在参数 MODE 的值设置为“2”（禁用 CiR 过程）时执行该指令。满足以上条件后，

将禁用 CiR 过程。

要在过程活动增多的时段结束后再次启用 CiR 过程，必须再次调用“控制 CiR 过程”指令，

并在参数 MODE 的值设置为“1”时执行该指令。也可通过将参数 MODE 的值设置为“3”来有条

件地禁用 CiR 过程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

字逻辑运算 (S7-300, S7-400)

NOT：取反 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“取反”指令对该操作数的各个位的信号状态取反。执行该指令时，该操作数的值

与一个十六进制掩码（表示 16 位数的 W#16#FFFF 或表示 32 位数的 DW#16#FFFF FFFF）进

行“异或”运算。这会将各个位的信号状态取反并输出为结果。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数> Input 位字符串、整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

<结果> Output 位字符串、整数 I、Q、M、D、
L、P

操作数值的反码

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"TagOut_Value" := NOT("TagIn_Value")

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

TagIn_Value W#16#000F
TagOut_Value W#16#FFF0

该指令将操作数“TagIn_Value”中各个位的信号状态取反，并将结果写入操作数

“TagOut_Value”中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

DECO：解码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“解码”指令，将由输入值指定的输出值中的某个位置位。

“解码”指令将读取输入 IN 的值，并设置参数 OUT 值中的某个位，该位位置与读取的值一致。

输出值中的其它位以零填充。如果输入 IN 的值大于 31，则执行以 32 为模的指令。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input WORD、INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

输出值中待置位的位位置。

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

输出值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL DECO INT_DWORD
     (IN := "Tag_Input"
      OUT => "Tag_Output"
      )

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

该指令从输入中“Tag_Input”操作数的值中读取位号“3”，并将第三个位设置为输出中

“Tag_Output”操作数的值。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ENCO：编码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“编码”指令读取输入值中 低有效位的位号，并在输出 OUT 中输出。

“编码”指令选择输入 IN 值的 低有效位，并将该位号写入到输出 OUT 的变量中。如果输入 
IN 的值为 DW#16#00000001 或 DW#16#00000000，则在参数 OUT 中输出值“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

输入值

OUT Output INT I、Q、M、D、
L、P

输出值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL ENCO DWORD
     (IN := "Tag_Input"
      OUT => "Tag_Output"
      )

下图将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

该指令选择输入“TagInput”的 低有效位，并将位号“3”写入输出“Tag_Output”的变量中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SEL：选择 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“选择”指令，根据开关（输入 G）的情况，选择输入 IN0 或 IN1 中的一个，并将

其数据移动到输出 OUT。如果输入 G 的信号状态为“0”，则移动输入 IN0 的值。如果输入 G 的
信号状态为“1”，则将输入 IN1 的值移动到输出 OUT 中。

只有当所有参数的变量均为同一种数据类型时，才能执行该指令。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

G Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

开关

IN0 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

第一个输入值

IN1 Input 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

第二个输入值

OUT Output 位字符串、整

数、浮点数、定

时器、CHAR、
TOD、DATE

I、Q、M、D、
L、P

结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

说明

参数分配

此外，函数的输入参数 (Input)、输出参数 (Output) 和输入/输出参数 (InOut) 不得连接到指

令的输入和输出参数。如果需要，使用临时变量 (Temp) 作为缓冲。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SEL INT
     (G := "Tag_Input_G"
      IN0 := "Tag_Input0"
      IN1 := "Tag_Input1"
      OUT => "Tag_Output"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

G Tag_Input_G 0 1
IN0 Tag_Input0 W#16#0000 W#16#4C
IN1 Tag_Input1 W#16#FFFF W#16#5E
OUT Tag_Output W#16#0000 W#16#5E

根据“Tag_Input_G”输入的信号状态，选择“Tag_Input0”或“Tag_Input1”输入的值并将其移动

到“Tag_Output”输出。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

移位和循环 (S7-300, S7-400)

SHR：右移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“右移”指令将操作数 1 的数据按位右移。使用操作数 2 指定将特定值移动的位数。

如果操作数 2 的值为“0”，则操作数 1 的值将复制到结果中。

如果操作数 2 的值大于可用位数，则操作数 1 的值将向右移动该可用位数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果移动无符号值，则操作数 1 左边区域中空出的位位置将用 0 填充。如果指定值有符号，

则用符号位的信号状态填充空出的位。

下图说明了如何将 INT 数据类型的操作数 1 的数据向右移动 4 位：

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

要移位的值

<操作数 2> Input BYTE、WORD、
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

将对值进行移位的位数。

<结果> Output 位字符串、整数 I、Q、M、D、L 指令的结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SHR_INT("Tag_InValue","Tag_Number")

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0011 1111 1010 1111
Tag_Number 3
Tag_OutValue 0000 0111 1111 0101

“Tag_InValue”操作数的数据向右移动 3 位并作为结果输出到“Tag_OutValue”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SHL：左移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“左移”指令将操作数 1 的数据按位左移。使用操作数 2 指定将特定值移动的位数。

如果操作数 2 的值为“0”，则操作数 1 的值将复制到结果中。

如果操作数 2 的值大于可用位数，则操作数 1 的值将向左移动该可用位数。

用 0 填充操作数 1 右侧部分因移位空出的位位置。

下图说明了如何将 WORD 数据类型的操作数 1 的内容向左移动 6 位：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 位字符串、整数 I、Q、M、D、
L、P 或常数

要移位的值

<操作数 2> Input BYTE、WORD、
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

将对值进行移位的位数。

<结果> Output 位字符串、整数 I、Q、M、D、L 指令的结果

可以从“???”下拉列表中选择该指令的数据类型。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := SHL_WORD("Tag_InValue","Tag_Number")

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 0011 1111 1010 1111
Tag_Number 4
Tag_OutValue 1111 1010 1111 0000

将“Tag_InValue”操作数的内容向左移动 4 位，并作为结果输出到“Tag_OutValue”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ROR：循环右移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“循环右移”指令将操作数 1 中的内容按位循环右移。使用操作数 2 指定将特定

值循环移动的位数。 
如果操作数 2 的值为“0”，则操作数 1 的值将复制到结果中。

如果操作数 2 的值大于可用位数，则操作数 1 的值将循环移动指定的位数。

用移出的位填充因循环移位而空出的位。

下图说明了如何将 DWORD 数据类型的操作数的数据向右循环移动 3 位：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input BYTE、WORD、
DWORD、DINT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要循环移位的值

<操作数 2> Input BYTE, WORD, 
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

将值循环移动的位数

<结果> Output BYTE、WORD、
DWORD、DINT

I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ROR("Tag_InValue", "Tag_Number")

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1010 1010 0000 1111 0000 1111 0101 
0101

Tag_Number 5
Tag_OutValue 1010 1101 0101 0000 0111 1000 0111 

1010

“Tag_InValue”操作数的内容向右循环移动 5 位并作为结果输出到“Tag_OutValue”操作数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

ROL：循环左移 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“循环左移”指令将操作数 1 中的内容按位循环左移。使用操作数 2 指定将特定

值循环移动的位数。 
如果操作数 2 的值为“0”，则操作数 1 的值将复制到结果中。

如果操作数 2 的值大于可用位数，则操作数 1 的值将循环移动指定的位数。

用移出的位填充因循环移位而空出的位。

下图说明了如何将 DWORD 数据类型的操作数的数据向左循环移动 3 位：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input BYTE、WORD、
DWORD、DINT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

要循环移位的值

<操作数 2> Input BYTE、WORD、
INT

I、Q、M、D、
L、P 或常数

将值循环移动的位数

<结果> Output BYTE、WORD、
DWORD、DINT

I、Q、M、D、L 指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
"Tag_OutValue" := ROL("Tag_InValue","Tag_Number")

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

操作数 值

Tag_InValue 1111 0000 1010 1010 0000 1111 0000 
1111

Tag_Number 5
Tag_OutValue 0001 0101 0100 0001 1110 0001 1111 

1110

将“Tag_InValue”操作数中的内容向左循环移动 5 位，并作为结果输出到“Tag_OutValue”操作

数中。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

其它指令 (S7-300, S7-400)

SET：置位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“置位位数组”指令，将指定区域中位的信号状态置位为“1”。可以使用参数 S_BIT 
的指针定义范围起点。如果指针指向外部 I/O 的存储区，则不执行该指令。在参数 N 中指定

要在指定区域中置位的位数。如果参数 N 的值为“0”，则调用该指令不起作用。

只有 MCR 位为“1”时，才会执行该指令。如果 MCR 位的信号状态为“0”，则指定区域中的位

保持不变。

说明

参数 N
也可以将参数 N 中数据块的元素进行互连。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向要置位其位的区域中

的第一个位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

要置位的位数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SET
     (S_BIT := P#M0.0
      N := 10
      )

对区域中置位从 M0.0 到 M1.2 的 10 个位的指令。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SETP：在 I/O 区域置位位数组 (S7-400)

说明

可以使用“在 I/O 区域置位位数组”指令，将 I/O 区域中位的信号状态置位为“1”。在置位 I/O 
位的同时，还会置位过程映像输出中的对应位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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使用参数 N 和 SA 定义要置位的位数组。数组中的位必须属于要分配过程映像的 I/O 区域。

如果选择的部分位数组没有对应插入的 I/O 设备，则该指令将尝试置位整个位数组。在这种

情况下，将在参数 RET_VAL 中输出错误信息。

按字节置位 I/O 区域。如果通过参数 N 和 SA 定义的位数组不是始于或止于字节边界，则调

用该指令有以下作用：

• 属于要传送的第一个或 后一个字节，但不属于所定义位数组的位，将获取过程映像输

出表中相应位的值。

警告

意外行为

使用过程映像输出中相关位的值来置位这些位可能导致意外响应，例如启动电机或关闭

冷却系统。

• 将属于所定义位数组的位的信号状态置位为“1”。
在 MCR 区域中，必须调用指令“在 I/O 区域置位位数组”。

如果存在以下任一情况，调用“在 I/O 区域置位位数组”指令将不起作用：

• 参数 N 的值为“0”。
• MCR 位的信号状态为“1”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

N Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

要置位的位数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

SA Output POINTER P 指向待置位的第一个位的

指针

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SETP
     (N := 8
      RET_VAL => "Tag_Error"
      SA => P#10.0
      )

该指令将置位 I/O 区域中的 8 个位，它们对应于输出 Q10.0 到 Q10.7。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SETI：置位字节数组 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“置位字节数组”指令，将指定区域中位的信号状态置位为“1”。在参数 S_BYTE 中
定义区域起点。通过在参数 N 中指定要置位的位数来定义区域的大小。

说明

参数 N 的值必须是数字 8 的整数倍（例如，8、16、24 等）。

在参数 S_BYTE 中指定的指针必须引用外部 I/O 存储区 (P)。由于“P”存储区是按照字节、字或

双字访问的，参数 S_BYTE 中的指针必须指向与字节限值对应的操作数，即指针的位号必须为

“0”。

说明

过程映像输出中相应位的信号状态将复位为“0”。

如果存在以下任一情况，调用“置位字节数组”指令将不起作用：

• 参数 S_BYTE 中的指针没有指向外部 I/O 存储区。

• 参数 S_BYTE 中指针指向的操作数不是整字节。

• 参数 N 的值不是数字 8 的整数倍。

• MCR 位的信号状态为“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BYTE Input POINTER P 或常数 指向要置位其位的区域中

的第一个字节。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待置位的区域大小

以 8 的整数倍（例如，8、
16、24 等）位数来指定该

区域。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SETI
     (S_BYTE := P#2.0
      N := 16
      )

该指令将置位 2 个字节 P2.0 到 P3.7（16 个位）。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

RESET：复位位数组 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“复位位数组”指令，将指定区域中位的信号状态复位为“0”。可以使用参数 S_BIT 
的指针定义范围起点。如果指针指向外部 I/O 的存储区，则不执行该指令。在参数 N 中指定

要在指定区域中复位的位数。如果参数 N 的值为“0”，则调用该指令不起作用。

只有 MCR 位为“1”时，才会执行该指令。如果 MCR 位的信号状态为“0”，则指定区域中的位

保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向要复位其位的区域中

的第一个位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

要复位的位数目

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL RESET
     (S_BIT := P#M0.0
      N := 10
      )

对区域中复位从 M0.0 到 M1.2 的 10 个位的指令。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

RESETP：在 I/O 区域复位位数组 (S7-400)

说明

可以使用“在 I/O 区域复位位数组”指令，将 I/O 区域中位的信号状态复位为“0”。在复位 I/O 
位的同时，还会复位过程映像输出中的对应位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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使用参数 N 和 SA 定义要复位的位数组。数组中的位必须属于要分配过程映像的 I/O 区域。

如果选择的部分位数组没有对应插入的 I/O 设备，则该指令将尝试复位整个位数组。在这种

情况下，将在参数 RET_VAL 中输出错误信息。

按字节复位 I/O 区域。如果通过参数 N 和 SA 定义的位数组不是始于或止于字节边界，则调

用该指令有以下作用：

• 属于要传送的第一个或 后一个字节，但不属于所定义位数组的位，将获取过程映像输

出表中相应位的值。 

警告

意外行为

使用过程映像输出中相关位的值来置位这些位可能导致意外响应，例如启动电机或关闭

冷却系统。

• 将属于所定义位数组的位的信号状态复位为“0”。
必须在 MCR 区域中调用“在 I/O 区域复位位数组”指令。

如果存在以下任一情况，调用“在 I/O 区域复位位数组”指令将不起作用：

• 参数 N 的值为“0”。
• MCR 位的信号状态为“1”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

N Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

要复位的位数目

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

SA Output POINTER P 指向要复位的第一个位的

指针

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL RESETP
     (N := 8
      RET_VAL => "Tag_Error"
      SA => P#10.0
      )

该指令将复位 I/O 区域中的 8 个位，它们对应于输出 Q10.0 到 Q10.7。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)
转换程序状态的显示格式 (页 10064)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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RESETI：复位字节数组 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“复位字节数组”指令，将指定区域中位的信号状态复位为“0”。可以使用参数 
S_BYTE 的指针定义范围起点。通过在参数 N 中指定要复位的位数来定义区域的大小。

说明

参数 N 的值必须是数字 8 的整数倍（例如，8、16、24 等）。

在参数 S_BYTE 中指定的指针必须指向外部 I/O 存储区。由于“P”存储区是按照字节、字或双

字访问的，参数 S_BYTE 中的指针必须指向与字节限值对应的操作数，即指针的位号必须为

“0”。

说明

过程映像输出中相应位的信号状态将复位为“0”。

如果存在以下任一情况，调用“复位字节数组”指令将不起作用：

• 参数 S_BYTE 中的指针没有指向外部 I/O 存储区。

• 参数 S_BYTE 中指针指向的操作数不是整字节。

• 参数 N 的值不是数字 8 的整数倍。

• MCR 位的信号状态为“0”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

S_BYTE Input POINTER P 或常数 指向要复位其位的区域中

的第一个字节。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

待复位其位的区域的大小。

以 8 的整数倍（例如，8、
16、24 等）位数来指定该

区域。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL RESETI
     (S_BYTE := P#2.0
      N := 16
      )

该指令将复位 2 个字节 P2.0 到 P3.7（16 个位）。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

REPL_VAL：输入替换值 (S7-300, S7-400)

说明

使用“输入替代值”指令，可从一个导致程序错误的程序级同步错误组织块，在累加器 1 
(ACCU 1) 中输入一个替代值。

说明

只能在同步错误组织块（OB 121、OB 122）中调用“输入替代值”指令。

无法再从模块读取任何值时，可使用“输入替代值”指令。每次访问该模块后都会启动 OB 
122。通过调用“输入替代值”指令，可将替代值加载到所中断程序段的累加器 1 中。之后，

程序将使用该替代值继续执行。选择替代值时所需的信息（如，发生错误的块或受影响的地

址），位于 OB 122 的本地变量中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

VAL Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

替代值

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 RET_VAL
下表列出了 RET_VAL 参数值的含义：

错误代码

*

(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8080 未从同步的错误 OB 中调用该指令。

8xyy 有关错误的更多信息，请参见“另请参见”。

* 在程序编辑器中，错误代码将显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DRUM：执行顺控程序 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，将相应步的 OUT_VAL 参数的已设定值分配给已设定的输

出位（OUT1 到  OUT16）和输出字 (OUT_WORD)。因此，当指令仍处于某特定步时，该步

必须满足参数 S_MASK 中设定的使能掩码条件。如果该步的事件为真且为当前步设定的时间

已用完，或者参数 JOG 的值从“0”变为“1”，则该指令进入下一步。如果参数 RESET 的信号状

态变为“1”，将复位该指令。当前步因此等同于预设步 (DSP)。
每步所耗用的时间由预设时基 (DTBP) 与每步预设计数值 (S_PRESET) 的乘积确定。启动新步

时，会将此计算值加载到参数 DCC 中，该参数包含当前步的剩余时间。例如，参数 DTBP 的
值为 2，且第一个步的预设值为“100”(100 ms)，则参数 DCC 的值为“200”(200 ms)。
可使用定时器值和/或事件对步进行编程。如果步中包含一个事件位且定时器值为“0”的步，则

在该事件位的信号状态为“1”时立即进入下一步。仅编程有定时器值的步将立即开始计时。具

有事件位且时间值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。信号状态为“1”时，

初始化事件位。

当顺控程序位于 后一个编程步 (LST_STEP) 且该步的时间用完时，会将参数 Q 的信号状态

置位为“1”；否则复位为“0”。置位参数 Q 时，该指令将停留在该步，直至该参数复位。

在可组态掩码 (S_MASK) 中，可以选择输出字 (OUT_WORD) 中的各个位并通过输出值 
(OUT_VAL) 置位或复位输出位（OUT1 到 OUT16）。当可组态掩码的某个位的信号状态为“1”
时，OUT_VAL 的值将置位/复位相应位。如果可组态掩码的某个位的信号状态为“0”，相应位

则保持不变。在信号状态为“1”时，将初始化所有 16 个步中可组态掩码的所有位。

参数 OUT1 的输出位对应输出字 (OUT_WORD) 的 低有效位。参数 OUT16 的输出位对应输

出字 (OUT_WORD) 的 高有效位。

将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示复位状

态。

JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 当信号状态从“0”变为“1”
时，该指令将进入下一步。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”允许顺控程序

按照事件和时间条件提前

执行。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

后一个编程步的编号。

EVENT(i),
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位 (i)；
初始信号状态为“1”。

OUT(j),
1 ≤ j ≤ 16

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位 (j)

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序写入输出值的目

标字地址。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 参数 JOG 的历史位

EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示 后一步

的时间已用完。

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设步

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的当前步

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的当前计数值

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P

顺控程序的预设时基
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PrevTime Static TIME I、Q、M、D、L 
或常数

上一次的系统时间

S_PRESET Static ARRAY[1..16] of 
WORD

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16] 的预置计

数值，其中 1 个时钟脉冲 
= 1 ms。

OUT_VAL Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的输出值。

S_MASK Static ARRAY[1..16, 
0..15] of BOOL

I、Q、M、D、L 每个步 [1 到 16，0 到 15] 
的可组态掩码。初始信号

状态为“1”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*

说明

W#16#00
00

无错误

W#16#00
0B

参数 LST_STEP 的值小于 1 或大于 16。

W#16#00
0C

参数 DSC 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

W#16#00
0D

参数 DSP 的值小于 1 或大于参数 LST_STEP 的值。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。
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示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT1 的值，设置

输出位（OUT16 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

GRAPH
CALL DRUM, "DRUM_DB"
     (RESET := "Tag_Reset"
      JOG := "Tag_Input_Jog"
      DRUM_EN := "Tag_Input_Drum_EN"
      LST_STEP := "Tag_Number_LastStep"
      EVENTn := "MyTag_Event_n"
      OUTn => "MyTag_Output_n"
      Q => "Tag_Output_Q"
      OUT_WORD => "Tag_OutputWord"
      ERR_CODE => "Tag_ErrorCode"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
DRUM_EN Tag_Input_Drum_EN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
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参数 操作数 地址 值

EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE
OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
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参数 地址 值

OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE
S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE
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执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 TRUE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT1 MyTag_Output_1 M4.0 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.1 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.2 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.3 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.4 FALSE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.5 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.6 FALSE
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参数 操作数 地址 值

OUT8 MyTag_Output_8 M4.7 FALSE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.0 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.1 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.2 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.3 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.4 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.5 FALSE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.6 TRUE
OUT16 MyTag_Output_16 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

DRUM_X：执行顺控程序 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“执行顺控程序”指令，执行 多包含 16 个步的顺控程序。在参数 DSP 中指定第

一步的编号。在参数 LST_STEP 中指定 后一步的编号。
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执行每一步期间，将写入所有 16 个输出位（OUT0 到 OUT15）和输出参数 OUT_WORD（包

含了所有输出位）。并将指定 OUT_VAL 数组的相应位或前导步的输出位分配给输出位。分

配的值取决于参数 S_MASK 掩码位的值。

说明

该掩码位默认设置为 0。可在背景数据块中更改一个或多个掩码位的当前设置。

参数 JOG 出现上升沿时，“执行顺控程序”指令将进入下一步。如果该指令已到 后一步，

那么当参数 JOG 中出现上升沿时将置位变量 Q 和 EOD。在这种情况下，将参数 DCC 的值设

置为“0”。该指令保持在 后一步，直到参数 RESET 的值设置为“1”。
也可以通过分配参数，使得该指令根据时间切换到下一步。为此，参数 DRUM_EN 的值必须

设置为“1”。在当前步的事件位 (EVENTi) 置位且为当前步指定的时间用完后，切换到下一步。

步时间是 (DTBP) 时基与适用于当前步 (S_PRESET) 的时间因子的乘积。

说明

只有相应事件位 (EVENTi) 置位时，当前步剩余的执行时间 (DCC) 才会减少。

将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

如果调用该指令后参数 RESET 的值设置为“1”，则顺控程序将转到具有参数 DSP 指定的编号

的步。

可使用定时器值和/或事件对步进行编程。如果步中包含一个事件位且定时器值为“0”的步，则

在该事件位的信号状态为“1”时立即进入下一步。仅编程有定时器值的步将立即开始计时。具

有事件位且时间值大于“0”的步，在该事件位的信号状态为“1”时开始计时。

还可通过给参数 JOG 赋值，随时移动到下一步。

第一次调用该指令时，必须将参数 RESET 的值设置为“1”。
如果顺控程序处于 后一步且为该步指定的执行时间已用完，将置位参数 Q 和 EOD。该指

令保持在 后一步，直到参数 RESET 的值变为“1”。
该指令仅在 STARTUP 和 RUN 模式下执行。

操作系统会在冷启动期间复位“执行顺控程序”指令。暖启动期间，不会复位该指令。如果

要在暖启动后初始化“执行顺控程序”指令，必须在参数 RESET 的值为“1”时在 OB 100 中调

用该指令。
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”将复位顺控程

序。首次调用该指令时，

参数 RESET 必须置位为

“1”。
JOG Input BOOL I、Q、M、D、L 如果顺控程序未到 后一

步，则信号上升沿（与上

一次调用相比）会将其切

换到下一步。是否会启用

下一步取决于为参数 
DRUM_EN 分配的值。

DRUM_EN Input BOOL I、Q、M、D、L 指定是否能根据时间切换

到下一步的控制参数。如

果值为“1”，则可以根据时

间切换到下一步。

LST_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

后一步的编号

允许为 1 到 16 之间的值。

EVENTi,
1 ≤ i ≤ 16

Input BOOL I、Q、M、D、L 事件位号 i（属于步 i）

OUTj,
0 ≤ j ≤ 15

Output BOOL I、Q、M、D、L 输出位号 j（与 
OUT_WORD 的位号 j 相
同）

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 指示为上一步指定的执行

时间是否已用完的状态参

数。

OUT_WORD Output WORD I、Q、M、D、
L、P

包含在同一个变量中的输

出位

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

JOG_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L 与用户无关（前导调用的

输入参数 JOG）
EOD Static BOOL I、Q、M、D、L 与输出参数 Q 相同
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

DSP Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

第一步的编号

允许为 1 到 16 之间的值。

DSC Static BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常数

当前步的编号

DCC Static DWORD I、Q、M、D、
L、P

当前步仍有剩余的执行时

间，单位为毫秒 (ms)，
（仅在 DRUM_EN = 1 且相

应事件位 = 1 时才进行相

关）

DTBP Static WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

对所有步有效的时基，单

位为毫秒 (ms)
PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 

或常数

（与用户无关：上一次调用

的系统时间）

S_PRESET Static ARRAY of WORD I、Q、M、D、L 
或常数

包含各步时间因子的一维

数组。

建议选择的下标：[1 到 
16]。
在这种情况下，S_PRESET 
[x] 包含步 x 的时间因子。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT_VAL Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 包含将在每步中输出的数

值（如果未使用 S_MASK 
进行掩码）的二维数组。

建议选择的下标：[1 到 
16、0 到 15]。在这种情

况下，OUT_VAL [x, y] 包
含步 x 中分配给输出位 
OUTy 的值。

S_MASK Static ARRAY of BOOL I、Q、M、D、L 包含每个步的掩码位的二

维数组。

建议选择的下标：[1 到 
16、0 到 15]。在这种情

况下，S_MASK [x, y] 包含

在步 x 中输出的第“y”个值

的掩码位。

掩码位的含义：

• 0：将上一步的相应值

分配给相关输出位。

• 1：将 OUT_VAL 的相

应值分配给相关输出

位。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

ERR_COD
E*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

8081 参数 LST_STEP 的值无效。

8082 参数 DSC 的值无效。

8083 参数 DSP 的值无效。
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ERR_COD
E*
(W#16#..
.)

说明

8084 乘积 DCC = DTBP * S_PRESET[DSC]，大于值 2**31-1（约为 24.86 天）。

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，该指令从步 1 前进到步 2。根据为步 2 组态的掩码和参数 OUT0 的值，设置

输出位（OUT15 到 OUT_WORD）和输出字 (OUT_VAL)。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

GRAPH
CALL DRUM_X, "DRUM_X_DB"
     (RESET := "Tag_Reset"
      JOG := "Tag_Input_Jog"
      DRUM_EN := "Tag_Input_Drum_EN"
      LST_STEP := "Tag_Number_LastStep"
      EVENTn := "MyTag_Event_n"
      OUTn => "MyTag_Output_n"
      Q => "Tag_Output_Q"
      OUT_WORD => "Tag_OutputWord"
      ERR_CODE => "Tag_ErrorCode"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本例中，使用以下值来初始化输入参数：

参数 操作数 地址 值

RESET Tag_Reset M0.0 FALSE
JOG Tag_Input_JOG M0.1 FALSE
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参数 操作数 地址 值

DRUM_EN Tag_Input_Drum_EN M0.2 TRUE
LST_STEP Tag_Number_LastSt

ep
MB1 B#16#08

EVENT2 MyTag_Event_2 M20.0 FALSE
EVENT4 MyTag_Event_4 M20.1 FALSE
EVENT6 MyTag_Event_6 M20.2 FALSE
EVENT8 MyTag_Event_8 M20.3 FALSE
EVENT10 MyTag_Event_10 M20.4 FALSE
EVENT12 MyTag_Event_12 M20.5 FALSE
EVENT14 MyTag_Event_14 M20.6 FALSE
EVENT16 MyTag_Event_16 M20.7 FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_X_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSP DBB13 W#16#0001
DSC DBB14 W#16#0001
DCC DBD16 DW#16#0000000A
DTBP DBW20 W#16#0001
S_PRESET[1] DBW26 W#16#0064
S_PRESET[2] DBW28 W#16#00C8
OUT_VAL[1,0] DBX58.0 TRUE
OUT_VAL[1,1] DBX58.1 TRUE
OUT_VAL[1,2] DBX58.2 TRUE
OUT_VAL[1,3] DBX58.3 TRUE
OUT_VAL[1,4] DBX58.4 TRUE
OUT_VAL[1,5] DBX58.5 TRUE
OUT_VAL[1,6] DBX58.6 TRUE
OUT_VAL[1,7] DBX58.7 TRUE
OUT_VAL[1,8] DBX59.0 TRUE
OUT_VAL[1,9] DBX59.1 TRUE
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参数 地址 值

OUT_VAL[1,10] DBX59.2 TRUE
OUT_VAL[1,11] DBX59.3 TRUE
OUT_VAL[1,12] DBX59.4 TRUE
OUT_VAL[1,13] DBX59.5 TRUE
OUT_VAL[1,14] DBX59.6 TRUE
OUT_VAL[1,15] DBX59.7 TRUE
OUT_VAL[2,0] DBX60.0 FALSE
OUT_VAL[2,1] DBX60.1 FALSE
OUT_VAL[2,2] DBX60.2 FALSE
OUT_VAL[2,3] DBX60.3 FALSE
OUT_VAL[2,4] DBX60.4 FALSE
OUT_VAL[2,5] DBX60.5 FALSE
OUT_VAL[2,6] DBX60.6 FALSE
OUT_VAL[2,7] DBX60.7 FALSE
OUT_VAL[2,8] DBX61.0 FALSE
OUT_VAL[2,9] DBX61.1 FALSE
OUT_VAL[2,10] DBX61.2 FALSE
OUT_VAL[2,11] DBX61.3 FALSE
OUT_VAL[2,12] DBX61.4 FALSE
OUT_VAL[2,13] DBX61.5 FALSE
OUT_VAL[2,14] DBX61.6 FALSE
OUT_VAL[2,15] DBX61.7 FALSE
S_MASK[2,0] DBX92.0 FALSE
S_MASK[2,1] DBX92.1 TRUE
S_MASK[2,2] DBX92.2 TRUE
S_MASK[2,3] DBX92.3 TRUE
S_MASK[2,4] DBX92.4 TRUE
S_MASK[2,5] DBX92.5 FALSE
S_MASK[2,6] DBX92.6 TRUE
S_MASK[2,7] DBX92.7 TRUE
S_MASK[2,8] DBX93.0 FALSE
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参数 地址 值

S_MASK[2,9] DBX93.1 FALSE
S_MASK[2,10] DBX93.2 TRUE
S_MASK[2,11] DBX93.3 TRUE
S_MASK[2,12] DBX93.4 TRUE
S_MASK[2,13] DBX93.5 TRUE
S_MASK[2,14] DBX93.6 FALSE
S_MASK[2,15] DBX93.7 TRUE

执行该指令之前，将输出参数设置为以下各值：

参数 操作数 地址 值

Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#FFFF
OUT0 MyTag_Output_0 M4.0 TRUE
OUT1 MyTag_Output_1 M4.1 TRUE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.2 TRUE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.3 TRUE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.4 TRUE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.5 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.6 TRUE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.7 TRUE
OUT8 MyTag_Output_8 M5.0 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.1 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.2 TRUE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.3 TRUE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.4 TRUE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.5 TRUE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.6 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.7 TRUE
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 地址 值

OUT0 MyTag_Output_0 M4.0 TRUE
OUT1 MyTag_Output_1 M4.1 FALSE
OUT2 MyTag_Output_2 M4.2 FALSE
OUT3 MyTag_Output_3 M4.3 FALSE
OUT4 MyTag_Output_4 M4.4 FALSE
OUT5 MyTag_Output_5 M4.5 TRUE
OUT6 MyTag_Output_6 M4.6 FALSE
OUT7 MyTag_Output_7 M4.7 FALSE
OUT8 MyTag_Output_8 M5.0 TRUE
OUT9 MyTag_Output_9 M5.1 TRUE
OUT10 MyTag_Output_10 M5.2 FALSE
OUT11 MyTag_Output_11 M5.3 FALSE
OUT12 MyTag_Output_12 M5.4 FALSE
OUT13 MyTag_Output_13 M5.5 FALSE
OUT14 MyTag_Output_14 M5.6 TRUE
OUT15 MyTag_Output_15 M5.7 FALSE
Q Tag_Output_Q M6.0 FALSE
OUTWORD Tag_OutputWord MW8 W#16#4321
ERR_CODE Tag_ErrorCode MW10 W#16#0000

以下各值保存在该指令的背景数据块“DRUM_X_DB”中：

参数 地址 值

JOG_HIS DBX12.0 FALSE
EOD DBX12.1 FALSE
DSC DBB14 W#16#0002
DCC DBD16 DW#16#000000C8

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

DCAT：离散控制定时器报警 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“离散控制定时器报警”(Discrete control-timer alarm) 指令，从参数 CMD 发出打开

或关闭命令时开始计时。计时过程一直持续到超出了预设时间 (PT) 或收到此信息为止：即

在规定时间内已打开或关闭（O_FB 或 C_FB）设备。如果在收到有关设备打开或关闭的信息

之前就超出了预设时间，将激活相应的报警。如果命令输入的信号状态在到达预设时间前发

生变化，则重新计时。

将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

“离散控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应如下：

• 参数 CMD 的信号状态从“0”变为“1”时，对参数 Q、CMD_HIS、ET、OA 和 CA 的信号状态

有如下影响：

– 参数 Q 和 CMD_HIS 置位为“1”。
– 参数 ET、OA 和 CA 复位为“0”。

• 参数 CMD 的信号状态从“1”变为“0”时，参数 Q、ET、OA、CA 和 CMD_HIS 复位为“0”。
• 如果参数 CMD 和 CMD_HIS 的信号状态均为“1”，且参数 O_FB 置位为“0”，则将上次执行

该指令以来的时间差 (ms) 加到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则

将参数 OA 处的信号状态将置位为“1”。如果参数 ET 的值不大于参数 PT 的值，则将参数 OA 
的信号状态复位为“0”。将参数 CMD_HIS 的值复位为参数 CMD 的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态置位为“1”且参数 C_FB 的值为“0”，则将参

数 OA 的信号状态置位为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 O_FB 的信号状

态变为“0”，则在下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 C_FB 的值为“0”，则将上次执行该指令以来的时间差 (ms) 加
到参数 ET 的值中。如果参数 ET 的值大于参数 PT 的值，则将参数 CA 的信号状态复位为

“1”。如果不大于 PT 参数的值，则参数 CA 的信号状态为“0”。CMD_HIS 参数的值置位为 
CMD 参数的值。
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• 如果参数 CMD、CMD_HIS 和 O_FB 的信号状态为“0”且参数 C_FB 设置为“1”，则将参数 CA 
设置为“0”。ET 参数的值置位为 PT 参数的值。如果参数 C_FB 的信号状态变为“0”，则在

下次执行指令时设置报警。CMD_HIS 参数的值置位为 CMD 参数的值。

• 如果参数 O_FB  和 C_FB 的信号状态均为“1”，则将两个报警输出的信号状态都置位为“1”。
“离散控制定时器报警”指令不提供错误信息。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD Input BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示“关闭 
(close)”命令。

信号状态“1”表示“打开 
(open)”命令。

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 显示参数 CMD 的状态

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

ET Static DINT I、Q、M、D、L 当前已用时间，其中 1 个
时钟脉冲 = 1 ms

PT Static DINT I、Q、M、D、L 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

CMD_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L CMD 历史位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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示例

在以下示例中，参数 CMD 从“0”变为“1”。执行该指令后，参数 Q 将置位为“1”，而两个报警

输出 OA 和 CA 的信号状态为“0”。背景数据块的参数 CMD_HIS 的信号状态将置位为“1”，同

时将参数 ET 复位为“0”。

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

GRAPH
CALL DCAT, "DCAT_DB"
     (CMD := "Tag_Input_CMD"
      O_FB := "Tag_Input_O_FB"
      C_FB := "Tag_Input_C_FB"
      Q => "Tag_Output_Q"
      OA => "Tag_Output_OA"
      CA => "Tag_Output_CA"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

CMD Tag_Input_CMD TRUE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#12
PT DBD8 L#222
CMD_HIS DBX16.0 FALSE

指令
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执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

Q Tag_Output_Q TRUE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“DCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
CMD_HIS DBX16.0 TRUE

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

MCAT：电机控制定时器报警 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“电机控制定时器报警”指令，从激活某个命令输入（打开或关闭）时开始计时。

计时过程一直持续到超出了预设时间，或相关反馈输入提示设备已在规定时间内执行了要求

的操作为止。如果在收到反馈前就超出了预设时间，则触发相应的报警。

将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

指令
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执行“电机控制定时器报警”指令

下表列出了“电机控制定时器报警”指令对各种输入条件的反应：

输入参数 输出参数

ET O_H
IS

C_H
IS

O_C
MD

C_C
MD

S_C
MD

O_F
B

C_F
B

OO CO OA CA ET O_H
IS

C_H
IS

Q 状态

X 1 1 X X X X X 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X X 1 1 0 0 1 1 PT 0 0 0 报警

X X X X X 1 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X X X 1 1 X X X 0 0 0 0 X 0 0 1 停止

X 0 X 1 0 0 X X 1 0 0 0 0 1 0 1 开始打开

<PT 1 0 X 0 0 0 X 1 0 0 0 INC 1 0 1 打开

X 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 0 PT 1 0 1 已打开

>=P
T

1 0 X 0 0 0 X 0 0 1 0 PT 1 0 0 打开的报警

X X 0 0 1 0 X X 0 1 0 0 0 0 1 1 开始关闭

<PT 0 1 0 X 0 X 0 0 1 0 0 INC 0 1 1 关闭

X 0 1 0 X 0 0 1 0 0 0 0 PT 0 1 1 已关闭

>=P
T

0 1 0 X 0 X 0 0 0 0 1 PT 0 1 0 关闭的报警

X 0 0 0 0 0 X X 0 0 0 0 X 0 0 1 已停止

符号说明：

INC 将上次处理 FB 以来的时间差 (ms) 加到 ET 中
PT 将 PT 的值设置为与 ET 的相同

X 无法使用

<PT ET < PT

指令
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输入参数 输出参数

>=PT ET >= PT
如果输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态均为“1”，则立即将这两个输入参数的信号状态设置为“0”。此时，将

使用上述表格 (X) 中的 后一行。由于无需再确定输入参数 O_HIS 和 C_HIS 的信号状态是否都为 1，因此将

通过以下方式设置输出参数： 
OO = FALSE
CO = FALSE
OA = FALSE
CA = FALSE
ET = PT
Q = TRUE

“电机控制定时器报警”指令不提供错误信息。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

O_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “打开”命令输入

C_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “关闭”命令输入

S_CMD Input BOOL I、Q、M、D、L “停止”命令输入

O_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 打开时的反馈输入

C_FB Input BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的反馈输入

OO Output BOOL I、Q、M、D、L “打开”输出

CO Output BOOL I、Q、M、D、L “关闭”输出

OA Output BOOL I、Q、M、D、L 打开时的报警输出

CA Output BOOL I、Q、M、D、L 关闭时的报警输出

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“0”表示错误状

态。

ET Static DINT I、Q、M、D、L 当前已用时间，其中 1 个
时钟脉冲 = 1 ms

PT Static DINT I、Q、M、D、L 预设的定时器值，其中 1 
个时钟脉冲 = 1 ms

PREV_TIME Static DWORD I、Q、M、D、L 上一次的系统时间

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

O_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L “打开”历史位

C_HIS Static BOOL I、Q、M、D、L “关闭”历史位

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

GRAPH
CALL MCAT, "MCAT_DB"
     (O_CMD := "Tag_Input_O_CMD"
      C_CMD := "Tag_Input_C_CMD"
      S_CMD := "Tag_Input_S_CMD"
      O_FB := "Tag_Input_O_FB"
      C_FB := "Tag_Input_C_FB"
      OO => "Tag_OutputOpen"
      CO => "Tag_OutputClosed"
      OA => "Tag_Output_OA"
      CA => "Tag_Output_CA"
      Q => "Tag_Output_Q"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

O_CMD Tag_Input_O_CMD TRUE
C_CMD Tag_Input_C_CMD FALSE
S_CMD Tag_Input_S_CMD FALSE
O_FB Tag_Input_O_FB FALSE
C_FB Tag_Input_C_FB FALSE

指令
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参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen FALSE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q FALSE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#2
PT DBD8 L#22
O_HIS DBX16.0 TRUE
C_HIS DBX16.1 FALSE

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OO Tag_OutputOpen TRUE
CO Tag_OutputClosed FALSE
OA Tag_Output_OA FALSE
CA Tag_Output_CA FALSE
Q Tag_Output_Q TRUE

以下各值保存在该指令的背景数据块“MCAT_DB”中：

参数 地址 值

ET DBD4 L#0
O_HIS DBX16.0 TRUE
CMD_HIS DBX16.1 FALSE

指令
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

IMC：比较输入位与掩码位 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“比较输入位与掩码位”指令，将 多 16 个设定的输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）
的信号状态与相应的掩码位进行比较。可编程多达 16 个带掩码的步。将参数 IN_BIT0 的值

与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中“x”代表步号。在参数 CMP_STEP 中指定用于比较的

掩码步号。所有编程值均以相同方式进行比较。未编程输入位或未编程掩码位的默认信号状

态为 FALSE。
如果在比较期间找到匹配值，参数 OUT 的信号状态置为“1”。否则，将参数 OUT 置为“0”。
如果参数 CMP_STEP 的值大于 15，则不执行该指令。并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 8 与掩码位 8。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 10 与掩码位 

10。
IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 11 与掩码位 

11。
IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 12 与掩码位 

12。
IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 13 与掩码位 

13。
IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 14 与掩码位 

14。
IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 15 与掩码位 

15。
CMP_STEP Input BYTE I、Q、M、D、L、

P 或常数

用于比较的掩码步号。

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、L、
P

错误信息

CMP_VAL Static ARRAY OF 
BOOL

I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码的

位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000A 参数 CMP_STEP 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SMC：比较扫描矩阵 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“比较扫描矩阵”指令，将 多 16 个已设定的输入位（IN_BIT0 到 IN_BIT15）的

信号状态与各步比较掩码的相应位进行比较。处理从步 1 开始并继续，直到 后一个编程步 
(LAST) 或直到找到匹配值。将参数 IN_BIT0 的输入位与掩码 CMP_VAL[x,0] 的值相比较，其中

“x”代表步号。所有编程值均以相同方式进行比较。如果找到匹配值，则将参数 OUT 的信号

状态设置为“1”，并将匹配掩码的步号写入参数 OUT_STEP。未编程输入位或未编程掩码位的

默认信号状态为 FALSE。如果多个步具有匹配掩码，则参数 OUT_STEP 仅指示找到的第一个

步。如果没有找到匹配值，则将参数 OUT 的信号状态置为“0”。在这种情况下，参数 
OUT_STEP 的值比参数 LAST 的值大“1”。
将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_BIT0 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 0 与掩码位 0。
IN_BIT1 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 1 与掩码位 1。
IN_BIT2 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 2 与掩码位 2。
IN_BIT3 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 3 与掩码位 3。
IN_BIT4 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 4 与掩码位 4。
IN_BIT5 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 5 与掩码位 5。
IN_BIT6 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 6 与掩码位 6。
IN_BIT7 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 7 与掩码位 7。
IN_BIT8 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 8 与掩码位 8。
IN_BIT9 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 9 与掩码位 9。
IN_BIT10 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 10 与掩码位 

10。
IN_BIT11 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 11 与掩码位 

11。
IN_BIT12 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 12 与掩码位 

12。
IN_BIT13 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 13 与掩码位 

13。
IN_BIT14 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 14 与掩码位 

14。
IN_BIT15 Input BOOL I、Q、M、D、L 比较输入位 15 与掩码位 

15。
OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 信号状态“1”表示找到一个

匹配值。

信号状态“0”表示未找到匹

配值。 
ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、L、P 错误信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT_STEP Output BYTE I、Q、M、D、L、P 包含具有匹配掩码的步号，

如果未找到相匹配的掩码，

则是比参数 LAST 的值大“1”
的步号。

LAST Static BYTE I、Q、M、D、L、P 指定为获得匹配掩码而将扫

描的 后一步的步号。

CMP_VAL Static ARRAY of 
WORD

I、Q、M、D、L 比较掩码 [0 到 15，0 到 
15]：下标的第一个编号为

步号，第二个编号为掩码的

位号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码*
(W#16#...)

说明

0000 无错误

000E 参数 LAST 的值大于 15。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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LEAD_LAG：提前和滞后算法  (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“提前和滞后算法”指令，通过模拟量变量处理信号。GAIN 参数的增益值必须大

于零。使用以下等式计算“提前和滞后算法”指令的结果：

仅当在固定的程序周期中运行指令“提前和滞后算法”时，才生成正确的结果。参数 
LD_TIME、LG_TIME 和 SAMPLE_T 中必须指定相同的运算单元。计算 LG_TIME > 4 + 
SAMPLE_T 时，该指令与以下函数类似：

OUT = GAIN * ((1 + LD_TIME * s) / (1 + LG_TIME * s)) * IN
当参数 GAIN 的值小于或等于零时，将不进行计算，并在参数 ERR_CODE 中输出错误信息。

“提前和滞后算法”指令可与回路一起用作动态前馈控制中的补偿器。该指令由两项操作组成。

“Lead”操作将输出 OUT 的相位进行移位，使得输出提前于输入。相反，“Lag”操作对输出进

行移位，使得输出滞后于输入。由于“Lag”操作相当于积分，因此可用作噪声抑制器或低通

滤波器。“Lead”操作相当于微分，因此可用作高通滤波器。同时使用两个操作（Lead 和 
Lag），将导致在较低频率时输出的相位滞后于输入，而在较高频率时输出的相位提前于输入。

这意味着“提前和滞后算法”指令可用作带通滤波器。

将该指令插入程序中时，将自动打开“调用选项”(Call options) 对话框。项目树中所创建的

数据块位于“Program resources”文件夹下的“程序块 > 系统块”(Program blocks > System 
blocks) 中。有关本主题的更多信息，请参见“另请参见”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

待处理的当前采样时间

（周期）输入值。

SAMPLE_T Input INT I、Q、M、D、
L、P 或常数

采样时间

OUT Output REAL I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、
L、P

错误信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

LD_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

提前时间的单位与采样时

间的相同

LG_TIME Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

滞后时间的时间单位与与

采样时间的相同

GAIN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

%/% 的增益（稳态下输出

变化与输入变化的比率）。

PREV_IN Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输入

PREV_OUT Static REAL I、Q、M、D、
L、P 或常数

上一次输出

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

参数 ERR_CODE
下表列出了 ERR_CODE 参数值的含义：

错误代码

*
(W#16#..
.)

说明

0000 无错误

0009 参数 GAIN 的值小于或等于 0。
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

说明

可以初始化数据块中的静态参数。

GRAPH
CALL LEAD_LAG, "LEAD_LAG_DB"
     (IN := "Tag_Input"

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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GRAPH
      SAMPLE_T := "Tag_Input_SAMPLE_T"
      OUT => "Tag_Output_Result"
      ERR_CODE => "Tag_ErrorCode"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本例中，输入参数使用以下值：

参数 操作数 值

IN Tag_Input 2.0
SAMPLE_T Tag_Input_SAMPLE_T 10

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAG_DB”中：

参数 地址 值

LD_TIME DBD12 2.0
LG_TIME DBD16 2.0
GAIN DBD20 1.0
PREV_IN DBD24 6.0
PREV_OUT DBD28 6.0

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

OUT Tag_Output_Result 2.0

以下各值保存在该指令的背景数据块“LEAD_LAD_DB”中：

参数 操作数 值

PREV_IN DBD24 2.0
PREV_OUT DBD28 2.0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

TONR_X：时间累加器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“时间累加器”指令在使用输入 PV 设置的时间段内累加时间值。启动输入 TMR_EN 
的信号状态从“0”变为“1”时，将执行该指令。同时，定时器的运行时间由输入 PV 设置。执行

该指令时，它将输入 DELTA_T 的时间值添加到 InOut ET 的时间值。

必须满足以下要求：

• 启动输入 TMR_EN 的信号状态为“1”。
• InOut ET 的时间值小于参数 PV 的时间值。

• 输入 RESET 的信号状态为“0”。
启动输入 TMR_EN 的信号状态从“1”变为“0”时，将中断该指令。在信号状态变回“1”后，该指

令立即恢复执行。

当 InOut ET 的时间值达到输入 PV 的时间值时，该指令结束。输出 Q 的信号状态将为“1”。
只要输出 Q 的信号状态为“1”，InOut ET 的时间值就保持不变。时间值和输出 Q 将不会复位为

“0”，直至输入 RESET 的信号状态设置为“1”。
由于“时间累加器”指令使用组织块 (OB) 上一次循环的循环时间 (DELTA_T)，因此只能在

循环组织块中调用该指令。

说明

您必须将组织块的周期时间从启动信息移到参数 DELTA_T 的全局变量。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

TMR_EN 
(Timer 
Enable)

Input BOOL I、Q、M、D、L 启动输入

启动指令，并且预设持续

时间时间在输入 PV 上到期

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

PV (Preset 
Value)

Input DINT I、Q、M、D、
L、P 或常数

时间记录的 长持续时间

DELTA_T Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

上一周期中组织块的循环

时间

Q Output BOOL I、Q、M、D、L 达到预设的时间值后要置

位的输出

ET (Elapsed 
Time)

InOut DINT I、Q、M、D、L 累计的时间值

（当前已用时间值 + 输入 
DELTA_T 的时间值）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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脉冲时序图

下图为“时间累加器”指令的脉冲时序图：

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL TONR_X
     (TMR_EN := "Tag_Start"
      RESET := "Tag_Reset"
      PV := 10
      DELTA_T := 2
      Q => "Tag_Output"
      ET := "Tag_Elapsed_Time"
      )

输入 TMR_EN 的信号状态每次从“0”变为“1”时，输入 DELTA_T 的循环时间“2”都会添加到 InOut 
ET 的当前时间值，直至达到输入 PV 的 大时间值“10”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

WSR：将数据保存到移位寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“将数据保存到移位寄存器”指令，将数据从指定源写入到移位寄存器。同时寄存

器中的每个元素都将移到下一个地址。移位后，移位寄存器 后一个地址中的数据将丢失。

当参数 RESET 的值为“0”时执行该指令，从源 (S_DATA) 读取新数据并将其移到移位寄存器的

起始地址 (START)。参数 LENGTH 指定要移位的元素数。在参数 E_TYPE 中指定元素的数据

类型。如果在参数 E_TYPE 中指定的数据类型无效，则不执行该指令。

如果指令执行期间参数 RESET 设置为“1”，将删除寄存器中的内容。用零填充移位寄存器或

删除移位寄存器内容时，将参数 Q 的信号状态置为“1”。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

S_DATA Input POINTER I、Q、M、D 指向要移到起始地址 
(START) 的源数据元素。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

START Input POINTER I、Q、M、D 指向寄存器的起始地址。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

LEN Input WORD I、Q、M、D、
L、P

要移位的元素数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、
L、P

指定要移位的元素的数据

类型。允许下列数据类

型：

• W#16#04 = WORD
• B#16#05 = INT
• B#16#06 = DWORD
• B#16#07 = DINT
• B#16#08 = REAL

Q Output BOOL Q、M、D、L 如果参数  RESET 激活 (1) 
或者所有要移位元素的值

均为“0”，则此参数置位为

“0”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

在以下示例中，从参数 START 中指定的地址开始，移动 WORD 数据类型的四个元素。当寄

存器的第一个元素移动到下一地址后，将使用参数 S_DATA 中指针指向的数据填充第一个地

址。在此过程中，寄存器 后一个元素的值将丢失。

GRAPH
CALL WSR
     (RESET := "Tag_Input_Reset"
      S_DATA := "Tag_Input_DataSource"
      START := "Tag_Input_StartAddress"
      LEN := "Tag_Input_Length"
      E_TYPE := "Tag_Input_ElementType"
      Q => "Tag_Output_Q"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
S_DATA Tag_Input_DataSource P#DB2.DBX6.0

DW0 = W#16#1111
DW2 = W#16#2222
DW4 = W#16#3333
DW6 = W#16#4444

START Tag_Input_StartAddress P#DB1.DBX0.0
DW6 = W#16#1234

LEN Tag_Input_Length W#16#04
E_TYPE Tag_Input_ElementType B#16#04
Q Tag_Output_Q 1

执行后

执行该指令之后，将以下各值写入输出参数：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
S_DATA Tag_Input_DataSource P#DB2.DBX6.0

DW0 = W#16#1234
DW2 = W#16#1111
DW4 = W#16#2222
DW6 = W#16#3333

START Tag_Input_StartAddress P#DB1.DBX0.0
DW6 = W#16#1234

LEN Tag_Input_Length W#16#04
E_TYPE Tag_Input_ElementType B#16#04
Q Tag_Output_Q 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SHRB：将位移动到移位寄存器 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“将位移动到移位寄存器”指令，将位从指定源 (DATA) 写入到移位寄存器。当参数 
RESET 的值为“0”时执行该指令，从源读取新数据并将其移到移位寄存器的起始地址 (S_BIT)。
其后所有位都移动一位。移位后， 后一个地址 (S_BIT + N) 中包含的位将丢失。如果指令

处理期间参数 RESET 设置为“1”，则移位寄存器中的地址将复位为“0”，并且不会发生移位。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DATA Input BOOL I、Q、M、D、L 源位

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位输入

S_BIT Input POINTER I、Q、M、D 指向移位寄存器的起始位。

对于跨区域间接寄存器寻

址，必须以双字格式指定

该指针。

N Input WORD I、Q、M、D、
L、P

要移位的位数。

示例

在以下示例中，将参数 N 的值设置为“14”（十六进制表示为“E”）。因此，将移动从参数 S_BIT 
中指定的地址开始的 14 个位。移位后，将用参数 DATA 中的源数据填充第一个地址。 后

一位值将丢失。

GRAPH
CALL SHRB
     (DATA := "Tag_Input_Data"

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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GRAPH
      RESET := "Tag_Input_Reset"
      S_BIT := "Tag_Input_BitSource"
      N := "Tag_Input_Number"
      )

下表将通过具体的值对该指令的工作原理进行说明：

执行前

在本示例中，输入和输出参数可使用以下各值：

参数 操作数 值

RESET Tag_Input_Reset 0
DATA Tag_Input_Data 0
S_BIT Tag_Input_BitSource P#DB1.DBX1.4
N Tag_Input_Number B#16#0E

处理该指令前，寄存器中 14 个位存储的信号状态如下：

执行后

处理该指令后，寄存器中 14 个位存储的信号状态如下：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

SEG：创建 7 段显示的位模式 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“创建 7 段显示的位模式”指令，将指定源字 (IN) 的四个十六进制数字都转换为 7 
段显示的等价位模式。指令的结果在参数 OUT 中以双字形式输出。

十六进制数字和 7 段（a、b、c、d、e、f、g）分配存在以下关系：

输入数字

（二进制）

段分配

‑ g f e d c b a
显示

（十六进制）

7 段显示

0000 00111111 0
0001 00000110 1
0010 01011011 2
0011 01001111 3
0100 01100110 4
0101 01101101 5
0110 01111101 6
0111 00000111 7
1000 01111111 8
1001 01100111 9
1010 01110111 A
1011 01111100 B
1100 00111001 C
1101 01011110 D
1110 01111001 E
1111 01110001 F

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input WORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

以四个十六进制数字表示

的源字

OUT Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

7 段显示的位模式

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL SEG
     (IN := "Tag_Input"
      OUT => "Tag_Output"
      )

下表将通过具体的操作数值对该指令的工作原理进行说明：

参数 操作数 值

十六进制 二进制

IN Tag_Input W#16#1234 0001 0010 0011 0100
OUT Tag_Output DW#16065B4F66 000 00110 0101 1011 

0100 1111 0110 0110
显示：1234

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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BCDCPL：求十进制补码 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“求十进制补码”指令，计算参数 IN 中所指定 7 位 BCD 数的十进制补码。该指令

使用以下数学公式进行计算：

10000000（BCD 编码）

– 7 位 BCD 值
----------------------------------------
十进制补码（BCD 编码）

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

7 位 BCD 数

ERR_CODE Output DWORD I、Q、M、D、
L、P

指令的结果

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL BCDCPL
     (IN := "Tag_Input"
      ERR_CODE => "Tag_Output"
      )

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#01234567
ERR_CODE Tag_Output DW#16#08765433
* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
状态字的基本信息 (页 194)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

BITSUM：统计置位位数量 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“统计置位位数量”指令，统计信号状态被置位为“1”的操作数的位数。在参数 IN 
中指定要统计其位数的操作数。指令的结果在参数 RET_VAL 中输出。

参数

下表列出了该指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DWORD I、Q、M、D、
L、P 或常数

要统计其置位位数量的操

作数

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、
L、P

置位位的数量

示例

以下示例说明了该指令的工作原理：

GRAPH
CALL BITSUM

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7214 编程和操作手册, 11/2022



GRAPH
     (IN := "Tag_Input"
      RET_VAL => "Tag_Output"
      )

下表使用具体的值说明了该指令的工作方式：

参数 操作数 值*
IN Tag_Input DW#16#12345678
RET_VAL Tag_Output W#16#000D（13 位）

* 在程序编辑器中，错误代码可显示为整数或十六进制值。有关切换显式格式的更多信息，

请参见“另请参见”。

参见

有效数据类型概述 (页 253)
有关 GRAPH 的基本信息 (页 9653)

GRAPH LAD 指令 (S7-300, S7-400)

GRAPH 中的 LAD 常规指令 (S7-300, S7-400)

说明

在 GRAPH 中编程时，可使用不同的 LAD 指令。

下表简要列出了这些指令及其可用性：

LAD 指令 永久

指令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

常规

插入程序段 ✓ -
空功能框 ✓ ✓
嵌套打开 ✓ ✓
嵌套闭合 ✓ ✓
位逻辑运算

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LAD 指令 永久

指令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

---| |---：常开触点 (页 6115) ✓ ✓
---| / |---：常闭触点 (页 6117) ✓ ✓
--| NOT |--：取反 RLO (页 6118) ✓ ✓
---( )---：赋值 (页 6119) ✓ -
---( R )---：复位输出 (页 6120) ✓ -
---( S )---：置位输出 (页 6121) ✓ -
SR：置位/复位触发器 (页 6122) ✓ -
RS：复位/置位触发器 (页 6123) ✓ -
--|P|--：扫描操作数的信号上升沿 (页 6125) ✓ -
--|N|--：扫描操作数的信号下降沿 (页 6126) ✓ -
P_TRIG：扫描 RLO 的信号上升沿 (页 6128) ✓ -
N_TRIG：扫描 RLO 的信号下降沿 (页 6129) ✓ -
定时器

IEC 定时器

TP：生成脉冲 (页 6131) ✓ -
TON：接通延时 (页 6133) ✓ -
TOF：关断延时 (页 6135) ✓ -
SIMATIC 定时器

S_PULSE：分配脉冲定时器参数并启动 (页 6137) ✓ -
S_PEXT：分配扩展脉冲定时器参数并启动 (页 6139) ✓ -
S_ODT：分配接通延时定时器参数并启动 (页 6142) ✓ -
S_ODTS：分配保持型接通延时定时器参数并启动 (页 6145) ✓ -
S_OFFDT：分配关断延时定时器参数并启动 (页 6148) ✓ -
计数器

IEC 计数器

CTU：加计数 (页 6160) ✓ -
CTD：减计数 (页 6162) ✓ -
CTUD：加减计数 (页 6164) ✓ -
SIMATIC 计数器

S_CU：分配参数并加计数 (页 6167) ✓ -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LAD 指令 永久

指令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

S_CD：分配参数并减计数 (页 6169) ✓ -
S_CUD：分配参数并加/减计数 (页 6171) ✓ -
比较操作

CMP ==：等于 (页 6176) ✓ ✓
CMP <>：不等于  (页 6178) ✓ ✓
CMP >=：大于或等于  (页 6179) ✓ ✓
CMP <=：小于或等于  (页 6180) ✓ ✓
CMP >：大于 (页 6182) ✓ ✓
CMP <：小于 (页 6183) ✓ ✓
CMP>T：超出步激活时间 (页 7220) - ✓
CMP>U：超出非中断步的激活时间 (页 7220) - ✓
数学函数

ADD：加 (页 6184) ✓ -
SUB：减 (页 6186) ✓ -
MUL：乘 (页 6187) ✓ -
DIV：除 (页 6189) ✓ -
MOD：返回除法的余数 (页 6190) ✓ -
NEG：取反 (页 6192) ✓ -
ABS：计算绝对值 (页 6193) ✓ -
MIN：获取 小值 (页 6194) ✓ -
MAX：获取 大值 (页 6197) ✓ -
LIMIT：设置限值 (页 6199) ✓ -
SQR：计算平方 (页 6201) ✓ -
SQRT：计算平方根 (页 6202) ✓ -
LN：计算自然对数 (页 6204) ✓ -
EXP：计算指数值 (页 6205) ✓ -
SIN：计算正弦值 (页 6207) ✓ -
COS：计算余弦值 (页 6208) ✓ -
TAN：计算正切值 (页 6210) ✓ -
ASIN：计算反正弦值 (页 6211) ✓ -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7217



LAD 指令 永久

指令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

ACOS：计算反余弦值 (页 6213) ✓ -
ATAN：计算反正切值 (页 6955) ✓ -
移动操作

MOVE：移动值 (页 6216) ✓ -
BLKMOV：块移动 (页 6218) ✓ -
UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (页 6222) ✓ -
FILL：填充块 (页 6225) ✓ -
转换操作

CONVERT：转换值 (页 6229) ✓ -
ROUND：取整 (页 6230) ✓ -
CEIL：浮点数向上取整 (页 6232) ✓ -
FLOOR：浮点数向下取整 (页 6233) ✓ -
TRUNC：截尾取整 (页 6235) ✓ -
SCALE：缩放 (页 6236) ✓ -
UNSCALE：取消缩放 (页 6239) ✓ -
程序控制指令

运行时控制

RE_TRIGR：重置周期监视时间 (页 6249) ✓ -
STP：退出程序 (页 6250) ✓ -
WAIT：组态延时时间 (页 6250) ✓ -
PROTECT：更改保护等级 (页 6251) ✓ -
COMPRESS：压缩 CPU 内存 (S7-400) (页 6247) ✓ -
CiR：控制 CiR 过程 (S7-400) (页 6254) ✓ -
字逻辑运算

AND：“与”运算 (页 6257) ✓ -
OR：“或”运算 (页 6258) ✓ -
XOR：“异或”运算 (页 6260) ✓ -
INVERT：求反码 (页 6262) ✓ -
DECO：解码 (页 6263) ✓ -
ENCO：编码 (页 6264) ✓ -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LAD 指令 永久

指令

转换条件/
监控条件/
互锁条件

SEL：选择 (页 6266) ✓ -
移位和循环

SHR：右移 (页 6268) ✓ -
SHL：左移 (页 6270) ✓ -
ROR：循环右移 (页 6272) ✓ -
ROL：循环左移 (页 6274) ✓ -
其它指令

SET：置位位数组 (页 6289) ✓ -
SETP：在 I/O 区域置位位数组 (S7-400) (页 6291) ✓ -
SETI：置位字节数组 (页 6293) ✓ -
RESET：复位位数组 (页 6295) ✓ -
RESETP：在 I/O 区域复位位数组 (S7-400) (页 6296) ✓ -
RESETI：复位字节数组 (页 6299) ✓ -
REPL_VAL：输入替代值 (页 6301) ✓ -
DRUM：执行顺控程序 (页 6302) ✓ -
DRUM_X：执行顺控程序 (页 6310) ✓ -
DCAT：离散控制定时器报警 (页 6319) ✓ -
MCAT：电机控制定时器报警 (页 6323) ✓ -
IMC：比较输入位与掩码位 (页 6327) ✓ -
SMC：比较扫描矩阵 (页 6330) ✓ -
LEAD_LAG：提前和滞后算法 (页 6333) ✓ -
TONR_X：时间累加器 (页 6337) ✓ -
WSR：将数据保存到移位寄存器 (页 6339) ✓ -
SHRB：将位移动到移位寄存器 (页 6342) ✓ -
SEG：创建 7 段显示的位模式 (页 6345) ✓ -
BCDCPL：求十进制补码 (页 6347) ✓ -
BITSUM：统计置位位数量 (页 6348) ✓ -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7219



CMP>T： 超出步激活时间 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“超出步激活时间”指令，监视在监控条件下某步的总持续时间。 在此过程中，还

会记录所有事件或错误的时间。

在编程环境中，将步的当前或上次激活时间（操作数 1）与所定义的持续时间（操作数 2）进

行比较，单位为毫秒。 如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。 如果不满

足比较条件，则指令返回 RLO“0”。

参数

下表列出了指令“超出步激活时间”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数

 
I、Q、M、D、L 
或常数

步的当前或上一

次激活时间

<操作数 2> Input DINT, TIME, 
S5TIME

I、Q、M、D、L 
或常数

用于比较的持续

时间

示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #STEP1.T 的激活时间低于 100 ms，RLO 便为“0”。 只要激活时间超过 100 ms，RLO 就
变为“1”。

CMP>U： 超出非中断步的激活时间 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“超出非中断步的激活时间”指令，监视在监控条件下某步减去所有错误后的持续

时间。 此操作不记录任何事件或错误的时间，只监视步的持续时间。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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在编程环境下，将步的总激活时间（操作数 1）与所定义的持续时间（操作数 2）进行比较，

单位为毫秒。 如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。 如果不满足比较条件，

则指令返回 RLO“0”。

参数

下表列出了指令“超出非中断步的激活时间”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数 I、Q、M、D、L 
或常数

步的当前或上次

激活时间减去故

障时间

<操作数 2> Input DINT, TIME, 
S5TIME

I、Q、M、D、L 
或常数

用于比较的持续

时间

示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #STEP1.U 的激活时间减去所有错误后的时间低于 100 ms，RLO 便为“0”。只要激活时

间超过 100 ms，RLO 就变为“1”。

GRAPH FBD 指令 (S7-300, S7-400)

GRAPH 中的 FBD 常规指令 (S7-300, S7-400)

说明

在 GRAPH 中进行编程时，可使用不同的 FBD 指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表简要列出了这些指令及其可用性：

FBD 指令 永久操作 转换条件/监
控条件/互锁

条件

常规

新建程序段：插入程序段 ✓ -
空功能框 ✓ ✓
嵌套：嵌套打开 ✓ ✓
-|：插入输入 (页 6354) ✓ ✓
-o|：取反 RLO (页 6355) ✓ ✓
位逻辑运算

&：“与”运算 (页 6349) ✓ ✓
>=1：“或”运算 (页 6351) ✓ ✓
x：“异或”运算 (页 6352) ✓ -
=：赋值 (页 6356) ✓ -
-(R)：复位输出 (页 6357) ✓ -
-(S)：置位输出 (页 6358) ✓ -
SR：置位/复位触发器 (页 6359) ✓ -
RS：复位/置位触发器 (页 6360) ✓ -
-|P|-：扫描操作数的信号上升沿 (页 6362) ✓ -
-|N|-：扫描操作数的信号下降沿 (页 6363) ✓ -
P_TRIG：扫描 RLO 的信号上升沿 (页 6365) ✓ -
N_TRIG：扫描 RLO 的信号下降沿 (页 6366) ✓ -
定时器操作

IEC 定时器

TP：生成脉冲 (页 6368) ✓ -
TON：接通延时 (页 6370) ✓ -
TOF：关断延时 (页 6372) ✓ -
SIMATIC 定时器

S_PULSE：分配脉冲定时器参数并启动 (页 6374) ✓ -
S_PEXT：分配扩展脉冲定时器参数并启动 (页 6377) ✓ -
S_ODT：分配接通延时定时器参数并启动 (页 6380) ✓ -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FBD 指令 永久操作 转换条件/监
控条件/互锁

条件

S_ODTS：分配保持型接通延时定时器参数并启动 (页 6383) ✓ -
S_OFFDT：分配关断延时定时器参数并启动 (页 6386) ✓ -
计数器操作

IEC 计数器

CTU：加计数 (页 6399) ✓ -
CTD：减计数 (页 6401) ✓ -
CTUD：加减计数 (页 6403) ✓ -
SIMATIC 计数器

S_CU：分配参数并加计数 (页 6406) ✓ -
S_CD：分配参数并减计数 (页 6408) ✓ -
S_CUD：分配参数并加/减计数 (页 6410) ✓ -
比较操作

CMP ==：等于 (页 6416) ✓ ✓
CMP <>：不等于  (页 6417) ✓ ✓
CMP >=：大于或等于  (页 6419) ✓ ✓
CMP <=：小于或等于  (页 6420) ✓ ✓
CMP >：大于 (页 6421) ✓ ✓
CMP <：小于 (页 6422) ✓ ✓
CMP>T：超出步激活时间 (页 7226) - ✓
CMP>U：超出非中断步的激活时间 (页 7227) - ✓
数学函数

ADD：加 (页 6424) ✓ -
SUB：减 (页 6425) ✓ -
MUL：乘 (页 6427) ✓ -
DIV：除 (页 6428) ✓ -
MOD：返回除法的余数 (页 6430) ✓ -
NEG：取反 (页 6431) ✓ -
ABS：计算绝对值 (页 6433) ✓ -
MIN：获取 小值 (页 6434) ✓ -
MAX：获取 大值 (页 6437) ✓ -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FBD 指令 永久操作 转换条件/监
控条件/互锁

条件

LIMIT：设置限值 (页 6439) ✓ -
SQR：计算平方 (页 6441) ✓ -
SQRT：计算平方根 (页 6443) ✓ -
LN：计算自然对数 (页 6445) ✓ -
EXP：计算指数值 (页 6446) ✓ -
SIN：计算正弦值 (页 6448) ✓ -
COS：计算余弦值 (页 6449) ✓ -
TAN：计算正切值 (页 6451) ✓ -
ASIN：计算反正弦值 (页 6453) ✓ -
ACOS：计算反余弦值 (页 6454) ✓ -
ATAN：计算反正切值 (页 6456) ✓ -
移动操作

MOVE：移动值 (页 6458) ✓ -
BLKMOV：块移动 (页 6460) ✓ -
UBLKMOV：不可中断的存储区移动 (页 6464) ✓ -
FILL：填充块 (页 6467) ✓ -
转换操作

CONVERT：转换值 (页 6470) ✓ -
ROUND：取整 (页 6472) ✓ -
CEIL：浮点数向上取整 (页 6473) ✓ -
FLOOR：浮点数向下取整 (页 6475) ✓ -
TRUNC：截尾取整 (页 6476) ✓ -
SCALE：缩放 (页 6478) ✓ -
UNSCALE：取消缩放 (页 6480) ✓ -
程序控制指令

运行时控制

RE_TRIGR：重置周期监视时间 (页 6490) ✓ -
STP：退出程序 (页 6491) ✓ -
PROTECT：更改保护等级 (页 6493) ✓ -
WAIT：组态延时时间 (页 6492) ✓ -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FBD 指令 永久操作 转换条件/监
控条件/互锁

条件

COMPRESS：压缩 CPU 内存 (S7-400) (页 6489) ✓ -
CiR：控制 CiR 过程 (S7-400) (页 6496) ✓ -
字逻辑运算

AND：“与”运算 (页 6499) ✓ -
OR：“或”运算 (页 6501) ✓ -
XOR：“异或”运算 (页 6503) ✓ -
INVERT：求反码 (页 6505) ✓ -
DECO：解码 (页 6506) ✓ -
ENCO：编码 (页 6507) ✓ -
SEL：选择 (页 6509) ✓ -
移位和循环

SHR：右移 (页 6511) ✓ -
SHL：左移 (页 6513) ✓ -
ROR：循环右移 (页 6516) ✓ -
ROL：循环左移 (页 6518) ✓ -
其它指令

SET：置位位数组 (页 6531) ✓ -
SETP：在 I/O 区域置位位数组 (S7-400) (页 6533) ✓ -
SETI：置位字节数组 (页 6535) ✓ -
RESET：复位位数组 (页 6537) ✓ -
RESETP：在 I/O 区域复位位数组 (S7-400) (页 6538) ✓ -
RESETI：复位字节数组 (页 6541) ✓ -
REPL_VAL：输入替代值 (页 6543) ✓ -
DRUM：执行顺控程序 (页 6544) ✓ -
DRUM_X：执行顺控程序 (页 6552) ✓ -
DCAT：离散控制定时器报警 (页 6561) ✓ -
MCAT：电机控制定时器报警 (页 6565) ✓ -
IMC：比较输入位与掩码位 (页 6569) ✓ -
SMC：比较扫描矩阵 (页 6572) ✓ -
LEAD_LAG：提前和滞后算法 (页 6574) ✓ -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FBD 指令 永久操作 转换条件/监
控条件/互锁

条件

TONR_X：时间累加器 (页 6578) ✓ -
WSR：将数据保存到移位寄存器 (页 6580) ✓ -
SHRB：将位移动到移位寄存器 (页 6583) ✓ -
SEG：创建 7 段显示的位模式 (页 6588) ✓ -
BCDCPL：求十进制补码 (页 6590) ✓ -
BITSUM：统计置位位数量 (页 6591) ✓ -

参见

JMP：若 RLO = "1" 则跳转 (页 6483)
JMPN：若 RLO = "0" 则跳转 (页 6484)
LABEL：跳转标签 (页 6485)

CMP>T： 超出步激活时间 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“超出步激活时间”指令，监视在监控条件下某步的总持续时间。 在此过程中，还

会记录所有事件或错误的时间。

在编程环境中，将步的当前或上次激活时间（操作数 1）与所定义的持续时间（操作数 2）进

行比较，单位为毫秒。如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。如果不满足

比较条件，则指令返回 RLO“0”。

参数

下表列出了指令“超出步激活时间”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数

 
I、Q、M、D、L 
或常数

步的当前或上一

次激活时间

<操作数 2> Input DINT, TIME, 
S5TIME

I、Q、M、D、L 
或常数

用于比较的持续

时间

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #STEP1.T 的激活时间低于 100 ms，RLO 便为“0”。只要激活时间超过 100 ms，RLO 就
变为“1”。

CMP>U： 超出非中断步的激活时间 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用“超出非中断步的激活时间”指令，监视在监控条件下某步减去所有错误后的持续

时间。 此操作不记录任何事件或错误的时间，只监视步的持续时间。

在编程环境下，将步的总激活时间（操作数 1）与所定义的持续时间（操作数 2）进行比较，

单位为毫秒。 如果满足比较条件，则指令返回逻辑运算结果 (RLO)“1”。 如果不满足比较条件，

则指令返回 RLO“0”。

参数

下表列出了指令“超出非中断步的激活时间”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

<操作数 1> Input 整数 I、Q、M、D、L 
或常数

步的当前或上次

激活时间减去故

障时间

<操作数 2> Input DINT, TIME, 
S5TIME

I、Q、M、D、L 
或常数

用于比较的持续

时间

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

以下示例说明了该指令在程序段中的应用：

只要 #STEP1.U 的激活时间减去所有错误后的时间低于 100 ms，RLO 便为“0”。 只要激活时

间超过 100 ms，RLO 就变为“1”。

4.2.3 扩展指令 (S7-300, S7-400)

4.2.3.1 日期和时间 (S7-300, S7-400)

T_COMP： 比较时间变量 (S7-300, S7-400)

说明

使用该指令，可以比较两个数据类型为 DT 变量中的内容，并在参数 OUT 处输出比较结果作

为返回值。满足比较条件时，参数 OUT 将置位为“1”。
可以使用下列比较选项：

符号 说明

EQ 如果参数 IN1 和 IN2 的时间相同，则返回值的信号状态为“1”。
NE 如果参数 IN1 和 IN2 的时间不同，则返回值的信号状态为“1”。
GE 如果参数 IN1 的时间大于（晚于）或等于参数 IN2  的时间，则返回值的信号状态为“1”。
LE 如果参数 IN1 的时间小于（早于）或等于参数 IN2 的时间，则返回值的信号状态为“1”。
GT 如果参数 IN1  的时间大于（晚于）参数 IN2 的时间，则返回值的信号状态为“1”。
LT 如果参数 IN1  的时间小于（早于）参数 IN2  的时间，则返回值的信号状态为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“T_COMP”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input DT D、L 要比较的值

IN2 Input DT D、L 要比较的值

OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 返回值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

T_CONV： 转换时间并提取 (S7-300, S7-400)

说明

“T_CONV”指令用于将 DT (DATE_AND_TIME)、S5TIME 和 TIME 数据类型转换为 DATE、INT、
TOD (TIME_OF_DAY)、TIME 或 S5TIME 数据类型。

参数

通过选择指令输入和输出的数据类型来决定转换的类型。可通过参数 OUT 查询转换结果。

下表列出了“T_CONV”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DT, S5TIME, 
TIME

I、Q、M、D、L 要转换的值。参数 IN 的变量数据格

式必须与使用指令框选择的数据类

型一致。

OUT Return DATE, INT, 
TOD, TIME, 
S5TIME

I、Q、M、D、L 转换结果。参数 OUT 的变量数据格

式必须与使用指令框选择的数据类

型一致。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

表格 4-252 将数据格式 TIME 转换为数据格式 S5TIME

参数 声明 数据类型 说明

IN Output TIME 输入变量，格式为 TIME。
OUT Input S5TIME 将数据格式 TIME  转换为格式 S5TIME。在转换中对值进行

四舍五入。如果输入参数大于格式 S5TIME 的允许值（大于 
TIME#02:46:30.000），则输出结果 S5TIME#999.3，二进

制结果 (BR) 置为“0”。

表格 4-253 从 DATE_AND_TIME 格式中提取工作日

参数 声明 数据类型 说明

IN Output DT 输入变量，格式为 DATE_AND_TIME。
OUT Input INT 该函数将从 DATE_AND_TIME (DT) 格式中提取工作日。并将

工作日以 INTEGER 格式输出。

1：星期日

2：星期一

3：星期二

4：星期三

5：星期四

6：星期五

7：星期六

T_ADD： 时间加运算 (S7-300, S7-400)

说明     
使用指令“T_ADD”，可将持续时间（格式 TIME）与一个新的时间相加（格式 DT），并将结

果作为一个新的时间值输出（格式 DT）。

参数 IN1 的时间 DT 必须在 DT#1990-01-01-00:00:00.000 ~ DT#2089-12-31-23:59:59.999 
范围内。该指令不执行输入检查。如果相加的结果超出了有效范围，则将结果限制为相应值，

并将状态字的二进制结果位 (BR, Binary Result) 置为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“T_ADD”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input DT D、L 时间，格式为 DT 
(DATE_AND_TIME)。

IN2 Input TIME I、Q、M、D、L 或常量 要相加的持续时间，格式为 
TIME。

OUT Return DT D、L 相加结果，格式为 DT 
(DATE_AND_TIME)。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

T_SUB： 时间相减 (S7-300, S7-400)

说明     
使用指令“T_SUB”，可从一个时间（格式 DT）中减去持续时间（格式 TIME），并将结果作

为一个新的时间值输出（格式 DT）。

参数 IN1 的时间 DT 必须在 DT#1990-01-01-00:00:00.000 ~ DT#2089-12-31-23:59:59.999 
范围内。该指令不执行输入检查。如果相减的结果超出了有效范围，则将结果限制为相应值，

并将状态字的二进制结果位 (BR, Binary Result) 置为“0”。

参数

下表列出了“T_SUB”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input DT D、L 时间，格式为 DT 
(DATE_AND_TIME)。

IN2 Input TIME I、Q、M、D、L 或常

量

要减去的持续时间，格式为 TIME。

OUT Return DT D、L 相减结果，格式为 DT 
(DATE_AND_TIME)。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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T_DIFF： 时间值相减 (S7-300, S7-400)

说明   
使用指令“T_DIFF”，通过将两个 DT 格式的时间相减，可以确定时差。从输入 IN1 的时间中

减去输入 IN2 的时间。相减结果通过输出 OUT  输出，格式为 TIME 。
• 如果输入 IN1  的时间早于输入 IN2 的时间，则通过输出 OUT  输出的结果为正值。

• 如果输入 IN1  的时间晚于输入 IN2 的时间，则通过输出 OUT  输出的结果为负值。

如果相减结果超出 TIME 范围，则此结果将限制为相应的值，并且二进制结果 (BR) 置为“0”。

参数

下表列出了“T_DIFF”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input DT D、L 被减数

IN2 Input DT D、L 减数

OUT Return TIME I、Q、M、D、L 时差，格式为 TIME。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

T_COMBINE： 组合时间 (S7-300, S7-400)

说明   
使用指令“T_COMBINE”，可组合数据格式 DATE  和 TIME_OF_DAY (TOD)，并将这些格式转换

为数据格式 DATE_AND_TIME (DT)。 该指令不报告任何错误。

• 输入值 DATE  必须介于 DATE#1990-01-01 和 DATE#2089-12-31 之间（不进行检查）。

• 输入值 IN2  使用数据类型 TIME_OF_DAY 。
• 输出值 OUT  使用数据类型 DATE_AND_TIME。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

指令“T_COMBINE”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input DATE D、L 或常数 输入变量，格式为 DATE。
IN2 Input TOD D、L 或常数 输入变量，格式为 TOD。
OUT Return DT D、L 返回值，格式为 DT。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

时间函数 (S7-300, S7-400)

WR_SYS_T： 设置时间 (S7-300, S7-400)

说明    
使用指令“WR_SYS_T”指令，可以设置 CPU 时钟的时间和日期。然后，时钟从设定的时间和

日期开始运行。在指令的输入 IN，指定 DT  格式的日期和时间。使用指令“T_COMBINE 
(页 7232)”，将格式 DATE  和 TOD  转换为所需数据格式 DT 。
如果该时钟是一个主时钟，则在调用指令时，CPU 还会执行时间同步。同步间隔可以根据配

置进行设定。“WR_SYS_T”指令无法用于传递有关本地时区或夏令时的信息。

在输出 RET_VAL  中，可以查询指令执行期间是否出错。 

参数

下表列出了“WR_SYS_T”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input DT D、L 日期和时间

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令的状态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...) 
说明

0000 无错误

8080 日期错误

8081 年无效

8082 月无效

8083 日无效

8084 小时信息无效

8085 分钟信息无效

8086 秒信息无效

8087 纳秒信息无效

80B0 实时时钟故障

示例

以数据类型 DT  输入日期和时间。例如：对于 2010 年 1 月 15 日上午 10 点 30 分 30 秒，可

以如下输入：DT#2010-01-15-10:30:30。输入时间时只能精确到秒。日历周可根据日期通过

“WR_SYS_T”计算。

参见

通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

RD_SYS_T： 读取时间 (S7-300, S7-400)

说明   
使用指令“RD_SYS_T”，可以读取 CPU 时钟的当前日期和当前时间。 读取的数据以 DT  格式

放在指令的输出 OUT 。 得出的值不包含有关本地时区或夏令时的信息。 在输出 RET_VAL  中，

可以查询指令执行期间是否出错。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“RD_SYS_T”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会

包含一个错误代码。

OUT Output DT D、L CPU 的日期和时间

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...) 
说明

0000 无错误

8222 结果超出允许的取值范围。

8223 结果无法以指定的数据类型保存。

参见

通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

TIME_TCK： 读取系统时间 (S7-300, S7-400)

说明     
使用指令“TIME_TCK”，可以读取 CPU 的系统时间。该系统时间是一个时间计数器，从 0 开
始计数，直至 大值 2147483647 ms。发生溢出时，系统时间将重新从“0”开始计数。系统

时间的时间刻度和精度均为 1 ms。而且系统时间仅受 CPU 操作模式影响。例如，使用系统

时间，通过比较两次“TIME_TCK”调用的结果，可以测量一个过程的持续时间。该指令不提供

任何错误信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表列出了系统时间根据 CPU 操作模式的变化。

模式 系统时间...
启动 ... 持续更新。

RUN ... 持续更新。

STOP ... 停止计数并保持当前值。

重启（不适用于 S7-300） ... 切换为 STOP 模式时，从保存的值开始继续计数

暖启动 ... 将删除并从“0”开始重新计数。

冷启动 ... 将删除并从“0”开始重新计数。

参数

下表列出了指令“TIME_TCK”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return TIME I、Q、M、D、L 参数 RET_VAL  中包含 
读取的系统时间，范围： 
0 到 231 -1 ms。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

SET_CLKS： 设置时间及状态 (S7-400)

说明

使用指令“SET_CLKS”，可以设置 CPU 的时间及其状态。

说明

只有 CPU 的时间不同步时，才能使用“SET_CLKS”。 否则，每次与主时钟同步时，都会应用

时间状态。 这样会覆盖使用“SET_CLKS”指定的值。 

说明

通过使用指令“RDSYSST (页 7531)”，读取 SZL-ID W#16#0132 Index W#16#0008 
(页 7567)，可确定 CPU 的当前时间状态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“SET_CLKS”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

数

操作模式：

• B#16#01：设置时间

• B#16#02：设置时间状态

• B#16#03：设置时间及状态

PDT Input DT D、L 指定的时间

CORR Input INT I、Q、M、D、L 或常

数

修正值（0.5 小时模式）

可能的值： –24 到 +26
SUMMER Input BOOL I、Q、M、D、L 夏令时/标准时间标识符：

• 0 = 标准时间

• 1 = 夏令时

ANN_1 Input BOOL I、Q、M、D、L 发布小时

1: 在下一小时变化时，夏令时切换为

标准时间；反之亦然。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误代码

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 MODE
使用参数 MODE ，可以指定是只修改时间、时间状态，还是两者都修改。 如下表说明：

MODE 含义

B#16#01 设置时间

该调用相当于指令“SET_CLK”的调用。

没有对输入参数 CORR、SUMMER  和 ANN_1 进行评估。

B#16#02 设置时间状态

不对输入参数 PDT  进行评估。 其它输出参数形成下列时间状态元素：

• 有符号修正值

• 发布小时

• 夏令时/标准时间指示符

时间精度与 CPU 一致。 时间状态的同步错误位使用 FALSE 写入。

时间保持不变。

B#16#03 设置时间及状态

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)

说明

0000 无错误

8080 MODE  超出允许的取值范围

8081 CORR  超出允许的取值范围

（仅用于 MODE = B#16#02 或 MODE = B#16#03 的情况）

8082 PDT  超出允许的取值范围；非法日期和/或时间

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SNC_RTCB： 同步从站时钟 (S7-300, S7-400)

定义： 从站时钟的同步   
从站时钟的同步是指将一个总线段（例如 S7-400 通信总线、MPI 或 S7 背板总线）的主站时

钟的日期和时间传送到该总线段的所有从站时钟。

说明

为保证时间在网络的所有模块中都保持一致，将由系统程序按给定时间间隔对从站时间进行

更新。 
可以通过调用“SNC_RTCB”指令，以独立于已组态的同步间隔执行同步。 这可以将日期和时

间从主站时钟传送到现有总线段上所有时间从站的从站时钟。

只有在其实时时钟设定为至少一个总线段的主时钟功能的 CPU 上调用“SNC_RTCB”时，才能

成功执行同步。

参数

下表列出了指令“SNC_RTCB”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中

会包含一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 同步时没有错误发生。

0001 现有时钟没有设定为任何总线段的主时钟功能。

8xyy 常见错误信息 
另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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其它标准指令库 (S7-300, S7-400)

运行时间定时器的处理 (S7-300, S7-400)

运行时间定时器 (S7-300, S7-400)

简介 
CPU 配有一定数量的运行时间定时器（参数所用 CPU 的技术参数）。

• 如果配的是 16 位运行时间定时器，则可以使用指令“SET_RTM (页 7243)”、“CTRL_RTM 
(页 7244)”和“READ_RTM (页 7245)”对运行时间进行设置、启动、停止和读取。

• 如果配的是 32 位运行时间定时器，则可以使用指令“RTM (页 7241)”对运行时间进行设

置、启动、停止和读取。

说明

对于 32 位运行时间定时器，也可使用指令“SET_RTM (页 7243)”、“CTRL_RTM 
(页 7244)”和“READ_RTM (页 7245)”。 但此时，32 位运行时间定时器工作方式如 16 位
运行时间定时器（取值范围： 0 ~ 32767 小时）。

另请参见： SZL-ID W#16#0132 索引 W#16#000B 的部分列表摘录的数据记录 (页 7570).

应用

运行时间定时器具有各种用途：

• 测量 CPU 的运行时间

• 测量控制设备或连接设备的运行时间。

运行时间定时器的特点

运行时间定时器启动后，将从上次记录的值开始计时。 如果想以其它初始值开始计时，则

必须明确指定该值（“SET_RTM (页 7243)”或“RTM (页 7241)”：MODE=4）。 如果 CPU 切
换到 STOP 模式，或运行时间定时器停止计时，则 CPU 会记录运行时间定时器的当前值。 CPU 
暖启动或冷启动后，必须重启运行时间定时器（“CTRL_RTM (页 7244)”或“RTM 
(页 7241)”：MODE=1）。

操作系统进行更新或 CPU 复位为出厂状态后，运行时间定时器将复位为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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取值范围

• 配有 16 位运行时间定时器的 CPU： 0 ~ 32,767 小时

• 配有 32 位运行时间定时器的 CPU： 0 ~ (2E31) -1 小时 = 2,147,483,647 小时

RTM： 运行时间定时器 (S7-300, S7-400)

说明     
使用指令“RTM”，可以设置、启动、停止和读取 CPU 的 32 位运行小时计数器。 
使用指令“RDSYSST (页 7531)”，可通过以下参数设置，读取 CPU 的所有 32 位运行小时计

数器：SZL_ID=W#16#0132 和
• INDEX=W#16#000B（运行小时计数器 0 到 7），或

• INDEX=W#16#000C（运行小时计数器 8 到 15）。

另请参见“SZL-ID W#16#0132 索引 W#16#000B 的部分列表摘录的数据记录 (页 7570)”

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了“RTM”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

NR Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

运行小时计数器的编号

编号从 0 开始。

有关 CPU 的运行小时计数器编号信息，

请参见技术数据。

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

作业 ID：
• 0：读取（随后将状态写入 CQ，当前

值写入 CV）。在运行小时计数器达

到 (2^31) - 1 小时后，将停在可显示

的 高值处并输出一条“上

溢”(Overflow) 错误消息。

• 1：启动（从上一计数值开始）

• 2：停止

• 4：设置（PV 中指定的值）

• 5：设置（设置为 PV 中指定的值），

然后启动

• 6：设置（设置为 PV 中指定的值），

然后停止

PV Input DINT I、Q、M、D、L 或
常量

运行小时计数器的新值

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会包

含一个错误代码。

CQ Output BOOL I、Q、M、D、L 运行小时计数器的状态（1：正在运行）

CV Output DINT I、Q、M、D、L 运行小时计数器的当前值

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

对配有 16 位运行小时计数器的 CPU 进行编程时的兼容性

对于 32 位运行小时计数器，还可使用指令“SET_RTM (页 7243)”、“CTRL_RTM (页 7244)”和
“READ_RTM (页 7245)”。但此时，32 位运行小时计数器操作方式与 16 位运行时间定时器

的相同（值范围：0 ~ 32767 小时）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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部分列表提取（带有 SZL-ID W#16#0132  和索引 W#16#0008 ）中显示 16 位模式中的 32 位
运行小时计数器 0 到 7。即，可继续使用为配有 16 位运行小时计数器（使用带有 SZL-ID 
W#16#0132  和索引 W#16#0008  的部分提取列表） CPU 编写的程序。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

8080 运行小时计数器的错误编号

8081 将负值传递到 PV 参数。

8082 运行小时计数器上溢

8091 MODE  输入参数含有无效值。

8xyy 常见错误信息

另请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)” 

SET_RTM： 设置运行时间定时器 (S7-300, S7-400)

说明  
使用该指令，可以将 CPU 运行时间定时器设置为一个指定值。 可设置的运行时间定时器的

数量取决于所用具体 CPU。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“SET_RTM”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

NR Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

输入 NR  存储有要设置的运行时间定时

器的数量。

从“0”开始编号。

有关所用 CPU 的运行时间定时器的编

号，请参见技术数据。

PV Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

输入 PV  存储有运行时间定时器的设置。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会包

含一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

8080 运行时间定时器的数值错误

8081 负值被传送到 PV 参数。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

CTRL_RTM： 启动和停止运行时间定时器 (S7-300, S7-400)

说明

使用该指令，可以启动或停止运行时间定时器。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“CTRL_RTM”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

NR Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

数

输入 NR  存储有想启动或停止的运

行时间定时器的数量。

从“0”开始编号。

有关所用 CPU 的运行时间定时器的

编号，请参见技术数据。

S Input BOOL I、Q、M、D、L 输入 S 用于启动或停止运行时间定

时器。 
• 将信号状态置为“0”，停止运行

时间定时器。

• 将信号状态置为“1”，启动运行

时间定时器。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行期间，如果出现错误，则

返回值会包含相应的错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

8080 运行时间定时器的数值错误

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

READ_RTM： 读取运行时间定时器 (S7-300, S7-400)

说明     
使用该指令，可以读取运行时间定时器。 包括运行小时数的当前值以及计数器的状态（即：

“已停止”或“正在计数”）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果运行时间定时器的运行时间长于 32767 个小时，则计数到 32767 时会停止，并输出“上

溢”错误消息。 

参数

指令“READ_RTM”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

NR Input BYTE I、Q、M、D、L、P 
或常数

输入 NR  存储有想启动或停止的运

行时间定时器的数量。

从“0”开始编号。

有关所用 CPU 的运行时间定时器的

编号，请参见技术数据。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L、P 指令执行期间，如果出现错误，则

返回值会包含相应的错误代码。

CQ Output BOOL I、Q、M、D、L 输出 CQ  表示运行时间定时器是正

在运行还是已停止。 信号状态“0”表
示运行时间定时器已停止。 信号状

态“1”表示运行时间定时器正在运

行。

CV Output INT I、Q、M、D、L、P 输出 CV  表示运行时间定时器的当

前值。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

8080 运行时间定时器的数值错误

8081 运行时间定时器上溢

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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本地时间 (S7-300, S7-400)

LOC_TIME： 计算本地时间 (S7-300, S7-400)

说明     
使用该指令，可读取 CPU 的时间及其状态，并通过这些信息计算本地时间。该指令仅适用于 
S7-400 CPU。该指令可在各种优先级的组织块 (OB) 中调用。

功能描述

“LOC_TIME”在内部使用“RDSYSST (页 7531)”指令，从 CPU 的当前时间状态中读取模块时

间、带符号的修正值以及夏令时时间 ID。“RDSYSST (页 7531)”错误将终止该块的执行。错

误代码将传送到 RET_VAL 。
修正值是基础时间与本地时间之间相差的半小时数。也被认为是夏令时或标准时间。

如果 CPU 的时间状态无效，则“LOC_TIME”会因错误而终止。

成功读取时间状态之后，模块时间会加上基于修正值的时间差，并在 LT  中输出。

输出 SUMMER  从时间状态中得到夏令时/标准时间位的数值。

参数

下表列出了“LOC_TIME”指令的参数：

参数 声明 数据类型 说明

RET_VAL Return INT 错误代码

LT Output DATE_AND_TIME 本地时间（Local Time）
SUMMER Output BOOL 夏令时标识符

• 0：冬季

• 1：夏季

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL、LT  和 SUMMER
下表列出了“LOC_TIME”的输出值和错误：

RET_VAL LT SUMMER 说明

0 本地时间 TRUE/FALSE 指令已无错误执行完毕

1 本地时间 TRUE/FALSE 无错误，但是日期有跳变

8xyy DT#90-01-01-0:0:0 FALSE “RDSYSST (页 7531)”的通用错误代码"
8091 DT#90-01-01-0:0:0 FALSE 无时间状态

BT_LT： 通过基准时间计算本地时间 (S7-300, S7-400)

说明

使用该指令，可根据在输入端设置的基准时间计算本地时间。

根据数据块 (DB) 中存储的数据，将在输入 BT  处输入的基准时间转换成本地时间，然后通

过输出 LT  输出。 
数据块 (DB) 包含以 30 分钟为一个单元的单元数，基准时间和本地时间之差以此为单位，且

夏令时和标准时间之间的差异也以 30 分钟为单位。 
如果转换时发生日期溢出，则将以一个特殊返回值对此进行指示。

“BT_LT”指令可在各种优先级的组织块 (OB) 中调用。

参数

下表列出了指令“BT_LT”的参数：

参数 声明 数据类型 说明

BT Input DATE_AND_TIME 基准时间

WS_DAT Input BLOCK_DB 有关时区和夏令时/标准时间调整的信息（规则数据

块）

对于参数 WS_DAT，使用指向“WS_RULES 
(页 7264)”数据块类型的指针。 

RET_VAL Return INT 错误代码

LT Output DATE_AND_TIME 本地时间

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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说明

BLOCK_DB 数据类型的参数只能传送至 FB 调用，不能传送到 FC 调用。

参数 RET_VAL  和 LT
下表列出了“BT_LT”的输出值：

RET_VAL LT 说明

0 本地时间 指令已无错误执行完毕

1 本地时间 无错误，但是日期有跳变

8082 DT#90-01-01-0:0:
0

规则数据块中的数据无效

LT_BT： 通过本地时间计算基准时间 (S7-300, S7-400)

说明

使用该指令，可根据在输入端设置的本地时间计算基准时间。

根据数据块 (DB) 中存储的数据，将输入端 LT 处输入的当地时间转换成基准时间，然后在输

出 BT 处返回转换结果。 
数据块 (DB) 包含以 30 分钟为一个单元的单元数，基准时间和本地时间之差以此为单位，且

夏令时和标准时间之间的差异也以 30 分钟为单位。 如果转换时发生日期溢出，则将以一个

特殊返回值对此进行指示。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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夏令时和标准时间转换时的注意事项：

• 在从标准时间向夏令时切换时，本地时间将提前一个小时。 也就是说，这之间的一个小

时根本不存在。

在该小时内的时间点 LT，“LT_BT”将按夏令时时间“计算”。 其结果通过返回值 4 或 5 指
示。

• 在从夏令时向标准时间切换时，本地时间将延后一个小时。 这意味着该一小时将经历两次

（“重复小时”）。 （对于 CE(S)T，使用标识符 2A 和 2B）。

这样可避免该小时内时间点 LT 与基准时间的单值映射。

"LT_BT”接收 LT 作为输入参数，并且在转换为 BT 之前，必须确定该值为夏令时时间还是

标准时间。 如果 LT 在同一个小时内，则 LT 将解释为标准时间。 其结果通过返回值 2 或 3 
指示。

“LT_BT”指令可在各种优先级的组织块 (OB) 中调用。

参数

下表列出了指令“LT_BT”的参数：

参数 声明 数据类型 说明

LT Input DATE_AND_TIME 本地时间

WS_DAT Input BLOCK_DB 有关时区和夏令时/标准时间调整的信息（规则数据块）

对于参数 WS_DAT，使用指向“WS_RULES (页 7264)”数
据块类型的指针。

RET_VAL Return INT 错误代码

BT Output DATE_AND_TIME 基准时间

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

BLOCK_DB 数据类型的参数只能传送至 FB 调用，不能传送到 FC 调用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL  和 BT
下表列出了“LT_BT”的输出值：

RET_VAL BT 说明

0 基准时间 指令已无错误执行完毕

1 基准时间 无错误，但是日期有跳变

2 基准时间 输入处的 LT  在“重复”小时内。

3 基准时间 对应 2，但另有日期跳变

4 基准时间 输入处的 LT  在“禁用”小时内。

5 基准时间 对应 4，但另有日期跳变

8082 DT#90-01-01-0:0:
0

规则数据块中的数据无效

S_LTINT： 使用本地时间设置时间中断 (S7-300, S7-400)

说明

使用该指令，可在设置的时间点生成所需要的日间中断。 此时间以本地时间形式设置。

根据数据块 (DB) 中存储的规则，将输入端 LT 处输入的当地时间转换成基准时间。 
数据块 (DB) 包含以 30 分钟为一个单元的单元数，基准时间和本地时间之差以此为单位，且

夏令时和标准时间之间的差异也以 30 分钟为单位。 设置指定的时间中断 OB 的参数，并使

用计算得出的基准时间激活该 OB。 如果转换时发生日期溢出，则将以一个特殊返回值对此

进行指示。

夏令时和标准时间转换时的注意事项：

• 在从标准时间向夏令时切换时，本地时间将提前一个小时。 也就是说，这之间的一个小

时根本不存在。

在该小时内的时间点 LT，“S_LTINT”将按夏令时格式计算时间。 通过返回值 (RET_VAL) 4 
或 5 来指示这种情况。

• 在从夏令时向标准时间切换时，本地时间将延后一个小时。 这意味着该一小时将经历两次

（“重复小时”）。 （对于 CE(S)T，使用标识符 2A 和 2B）。

这样可避免该小时内时间点 LT 与基准时间的单值映射。 "S_LTINT”接收 LT 作为输入参数，

并且在转换为 BT 之前，必须确定该值为夏令时时间还是标准时间。 如果 LT 在同一个小

时内，则 LT 将解释为标准时间。 通过返回值 (RET_VAL) 2 或 3 来指示这种情况。

“S_LTINT”指令可在各种优先级的组织块 (OB) 中调用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“S_LTINT”的参数：

参数 声明 数据类型 说明

OB_NR Input INT 要启动的 OB 的编号（允许数值 10 - 17）
SDT Input DATE_AND_TIME 本地时间的开始时间和时间

另请参见： "SET_TINT (页 7446)”
PERIOD Input WORD 距启动点 SDT 的时间间隔：

• W#16#0000 = 一次

• W#16#0201 = 每分钟一次

• W#16#0401 = 每小时一次

• W#16#1001 = 每天一次

• W#16#1201 = 每周一次

• W#16#1401 = 每月一次

• W#16#1801 = 每年一次

• W#16#2001 = 月末

WS_DAT Input BLOCK_DB 有关时区和夏令时/标准时间调整的信息（规则数据块）

对于参数 WS_DAT，使用指向“WS_RULES (页 7264)”数
据块类型的指针。

RET_VAL Return INT 错误代码

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

BLOCK_DB 数据类型的参数只能传送至 FB 调用，不能传送到 FC 调用。

参数 RET_VAL

RET_VAL 说明

0 指令已无错误执行完毕

1 无错误，但是日期有跳变

2 输入处的 LT  在“重复”小时内。

3 对应 2，但另有日期跳变

4 输入处的 LT  在“禁用”小时内。

5 对应 4，但另有日期跳变

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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RET_VAL 说明

8082 规则数据块中的数据无效

8090 参数 OB_NR 不正确

8091 参数 SDT 不正确

8092 参数 PERIOD 不正确

80A1 设置的起始时间为过去的时间。

80A2 未装载 OB
80A3 OB 无法启动

SET_SW： 设置无状态的夏令时/标准时间 (S7-300, S7-400)

说明

该指令支持在不具有时间状态的 CPU 中进行从夏令时时间到标准时间的切换。 使用指令

“SET_SW”，可以根据当前时间和规则数据块中的调整规则来调整 CPU 时钟。 
"SET_SW”在组织块 OB1 和时间中断 OB 中通过相同的实例各调用一次。 在时间中断 OB 中，

不使用“SET_SW”指令的参数。 在输入 WS_DAT 处指定包含夏令时时间开始和结束规则的数

据块 (DB)。 
下图给出了“SET_SW”工作原理的时序图： 

定义了四个调整时间（SA、S、WA、W）。 其精确位置从规则 DB 中的规则获得。 通知时间

比调整时间提前一小时，它发出未决调整信号。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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在输入 REQ 端的上升沿，将触发夏令时/标准时间调整的初始化和激活。 只要 REQ = 1，该

设置将保持有效。 
为了调整时间，在“单次”模式下，指令“SET_SW”可通过下一个切换时间为指定的时间中断 
OB 设置参数并将其激活， 随后，时间中断 OB 接管控制权限。 当达到预定值后，它根据当

前调用时间更改 CPU 的时间，并为下一个切换时间设置参数并将其激活。

如果当前时间值位于时间段 (3) 中，则将时间中断 OB 设置为启动时间 WA（“标准时间通

知”）。

当 REQ 端为下降沿时，将禁用夏令时/标准时间调整。 

参数

下表列出了指令“SET_SW”的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input BOOL 切换控制

WS_DAT Input BLOCK_DB 有关时区和夏令时/标准时间调整的信息（规则数据块）

对于参数 WS_DAT，使用指向“WS_RULES (页 7264)”数据块

类型的指针。

OB_NR Input INT 要使用的时间中断的编号

STATUS Output INT 错误代码

ISSUMMER Output BOOL 1 = 夏令时

ANN_1 Output BOOL 1 = 切换通知

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

BLOCK_DB 数据类型的参数只能传送至 FB 调用，不能传送到 FC 调用。

参数 STATUS

STATUS 含义

0 无错误

8xyy “RDSYSST (页 7531)”的通用错误代码"
8082 WS_DAT 中的数据无效

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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STATUS 含义

8083 更改为标准时间的月份大于更改为夏令时的月份，同时标准时间的通知小时早于夏令时的小

时；或

更改为标准时间的月份小于更改为夏令时的月份，同时夏令时的通知小时早于标准时间的小时。

8090 OB_NR 非法。 （只允许时间中断： OB10 – OB17，取决于 CPU）
80A2 OB_NR 非法。 OB 没有装载到 CPU 中
80A3 OB 无法启动。 另请参见： "QRY_TINT (页 7450)”

应用

"SET_SW”可用于不具有时间状态的  CPU 中。 具有时间状态的 CPU 使用“SET_SW_S 
(页 7256)”。

调用 OB
"SET_SW”必须在下列组织块 (OB) 中通过相同的实例调用：

• OB1（循环程序）：

"SET_SW”评估输入 REQ。 当 REQ 处为上升沿，OB 会根据当前时间将特定时间中断的启

动时间设置为下一个可能的切换时间（共 4 个），并通过标识符“Once”激活该时间中断。 
这样，到达该时间时将触发该时间中断。

• OB1x（时间中断）： 
因为到达了切换时间，所以激活 OB1x。 "SET_SW”根据当前时间（夏令时！）设置 CPU 的
时间，将其参数设置为下一个切换时间并将其激活。 在时间段 (5) 中，它将自身设置为

下一年的夏令时通知 (SA)。
SET_SW 不允许多实例。

使用以下指令，可以查询、设置和激活时间中断： "QRY_TINT (页 7450)”、“SET_TINT 
(页 7446)”、“ACT_TINT (页 7449)”、“CAN_TINT (页 7448)”

注意

只有在不会导致正在调整的时间超出某个切换点时，才能在不采取特殊措施的情况下，在

“SET_SW”(REQ = 1) 处于激活状态时调整 CPU 时间（例如，从编程设备上）。

如果在调整时钟时错过了某个切合点，则需通过 REQ = 0 禁用夏令时/标准时间调整，并在

调整结束后通过 REQ = 1 重启时间调整。 
设置 CPU 时钟时，还需要确保在夏季时设置了夏令时时间。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SET_SW_S： 设置带状态的夏令时/标准时间 (S7-300, S7-400)

说明

该指令支持在具有时间状态的 CPU 中进行从夏令时时间到标准时间的切换。 使用指令

“SET_SW_S”，可以根据当前时间和规则数据块中的调整规则来调整 CPU 时钟。 
"SET_SW_S”在组织块 OB1 和时间中断 OB 1x 中通过相同的实例各调用一次。 在时间中断 OB 
中，不使用“SET_SW_S”指令的参数。 在输入 WS_DAT 处指定包含夏令时时间开始和结束规

则的数据块 (DB)。 
下图给出了“SET_SW_S”工作原理的时序图：

定义了四个调整时间（SA、S、WA、W）。 其精确位置从规则 DB 中的规则获得。 通知时间

比调整时间提前 1 小时，它发出未决调整信号。 
在输入 REQ 端的上升沿，将触发夏令时/标准时间调整的初始化和激活。 只要 REQ = 1，该

设置将保持有效。 
为了调整时间，在“单次”模式下，指令“SET_SW_S”可通过下一个切换时间为指定的时间中

断 OB 设置参数并将其激活， 随后，时间中断 OB 接管控制权限。 当达到预定值后，它根据

当前调用时间来更改时间和 CPU 的时间状态，并为下一个切换时间设置参数并将其激活。

示例： 如果当前时间值位于时间段 (3) 中，则将时间中断 OB 设置为启动时间 WA（“标准

时间通知”）。

当 REQ 端为下降沿时，将禁用夏令时/标准时间调整。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“SET_SW_S”的参数：

参数 声明 数据类型 说明

REQ Input BOOL 切换控制

WS_DAT Input BLOCK_DB 有关时区和夏令时/标准时间调整的信息（规则数据块）

对于参数 WS_DAT，使用指向“WS_RULES (页 7264)”数据

块类型的指针。

OB_NR Input INT 要使用的时间中断的编号

STATUS Output INT 错误代码

ISSUMMER Output BOOL 夏季 (DST)
ANN_1 Output BOOL 调整通知

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

BLOCK_DB 数据类型的参数只能传送至 FB 调用，不能传送到 FC 调用。

参数 STATUS

STATUS 含义

0 无错误

8xyy “RDSYSST (页 7531)”的通用错误代码"
8082 WS_DAT  中的数据无效

8083 更改为标准时间的月份大于更改为夏令时的月份，同时标准时间的通知小时早于夏令时的小

时；或

更改为标准时间的月份小于更改为夏令时的月份，同时夏令时的通知小时早于标准时间的小

时。

8090 OB_NR 非法。 （只允许时间中断： OB10 – OB17，取决于 CPU）
8091 时间状态无效（时间状态中的“status_valid”被设置为 FALSE）
80A2 OB_NR 非法。 OB 没有装载到 CPU 中
80A3 OB 无法启动。 （参见“QRY_TINT (页 7450)”）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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应用

"SET_SW_S”可用于具有时间状态的 CPU 中。 

调用 OB
"SET_SW_S”必须在下列组织块 (OB) 中通过相同的实例调用：

• OB1（循环程序）：

"SET_SW_S”对输入进行判断 REQ。 当 REQ 处为上升沿，OB 会根据当前时间将特定时间

中断的启动时间设置为下一个可能的切换时间（共 4 个），并通过标识符“Once”激活该

时间中断。 这样，到达该时间时将触发该时间中断。 
• OB1x（时间中断）：

因为到达了切换时间，所以激活 OB1x。 "SET_SW_S”可根据当前时间值设置时间和 CPU 
的时间状态，将其参数设置为下一个切换时间并将其激活。 在时间段 (5) 中，它将自身

设置为下一年的夏令时通知。

SET_SW_S 不允许多实例。

使用以下指令，可以查询、设置和激活时间中断： "QRY_TINT (页 7450)”、“SET_TINT 
(页 7446)”、“ACT_TINT (页 7449)”、“CAN_TINT (页 7448)”

注意

只有在不会导致正在调整的时间超出某个切换点时，才能在不采取特殊措施的情况下，在

“SET_SW_S”(REQ = 1) 处于激活状态时调整 CPU 时间（例如，从编程设备上）。

如果在调整时钟时错过了某个切合点，则需通过 REQ = 0 禁用夏令时/标准时间调整，并在

调整结束后通过 REQ = 1 重启时间调整。 
设置 CPU 时钟和时间状态时，必须确保设置了夏令时标识符或通知时间标识符，这取决于

是设置夏令时还是设置标准时间。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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TIMESTMP： 传送带时间戳的报警 (S7-300, S7-400)

说明   
使用该指令，可以将 IM153-2 的带时间戳的消息传送到它的背景数据块。 用户程序可以在

背景数据块中进一步处理这些数据。

• IM153-2
IM153-2 采集二进制信号的变化，给它们添加时间戳，并将此信息存储在 多可以保存 20 
条消息的数据记录中。 对于某些事件，将输出特定的消息。 当数据记录准备就绪可以提

取时，IM153-2  将触发一个过程中断。 
• 在硬件中断 OB 中调用

"TIMESTMP”读取过程中断 OB 的启动信息，并将与时间戳有关的信息存储在循环缓冲区

中，以便进一步处理。 "TIMESTMP”可保存多达 17 个过程中断的数据。 
• 在循环 OB 中调用：

在循环处理期间，指令“TIMESTMP”使用指令“RD_REC (页 7320)”（读取数据记录），读

取待提取的数据记录，并将其存储在消息缓冲区 MESSAGE 中。 如果有多个数据记录需

要提取，则将首先读取 早的数据记录。 如果参数 TIMECONV  的位在输入端置位，则指令

“TIMESTMP”将所有时间戳从 ISP 格式转换为 DATE_AND_TIME (DT) 格式。

如果参数为 BUFRDY = TRUE，则用户程序可以进一步处理消息缓冲区中的消息，例如将

其传送到接收方（HMI 设备或打印机）。 现有消息数由参数 MSG_QTY 指示。 处理后，

用户程序必须复位 BUFRDY，以释放消息缓冲区，以便接收更多消息。 
参数 BUFNOTREAD  可指示已收到但“TIMESTMP”尚未从 IM153-2  模块读取其数据记录的

过程中断数。 根据 BUFNOTREAD = 15 ，将填充 IM153-2  的所有数据记录。 IM153-2  随
后将认为无其它信号改变。 由 IM153-2 在二进制信号更改时生成的其它数据记录将丢

失。 MSGLOST 参数（消息丢失）被设置为“1”。

参数

下表列出了指令“TIMESTMP”的参数：

参数 声明 数据类型 说明

LADDR Input INT IM153-2 的逻辑地址（诊断地址）

LADDR2 Input INT IM153-2 插槽 2 的逻辑地址（诊断地址）

TIMECONV Input BOOL 1 = 将 ISP 时间戳转换为 S7-DT 格式

MSG_QTY Output INT 消息缓冲区中的有效消息数

BUFNOTREAD Output INT 包含中断但尚未读取的 IM153-2 的数据记录数

READERR Output BOOL 1 = 从 IM153-2 读取时出错

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7259



参数 声明 数据类型 说明

READSTATUS Output INT 指令“RD_REC (页 7320)”的返回值

BUFRDY InOut BOOL 1 = 消息缓冲区准备就绪

MSGLOST InOut BOOL 1 = 消息丢失

MESSAGE Static ARRAY[1..20] OF 
STRUCT

IM153-2 的消息缓冲区， 多可存储 20 条消息

SLOT_NO ./. BYTE 插槽号/2 = 特殊消息

CH_NO ./. BYTE 通道号/特殊消息的 ID
SIGNAL ./. BYTE 信号状态/特殊消息的特征

TIME1 ./. DWORD 秒数，从 1900.0 开始 (ISP) /年、月、日、小时 (DT)
TIME2 ./. DWORD 秒的分数 (ISP) /分钟、秒、毫秒、星期 (DT)

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

硬件配置

只能在支持转发二进制信号的时间和时间戳的组态中使用指令“TIMESTMP”。 这些组态包括：

• CPU
– 带有用于转发时间帧的 CP443-5 的 CPU 4xx（自 6GK7443-5DX02-0XE0 起），或 
– 可转发时间帧的 CPU 4xx（例如，固件版本在 3.0 以上的 CPU416-2 DP）

• 分布式 I/O
– 具备冗余功能、支持时间戳的接口模块 IM153-2（6ES7153-2AA02 和更高版本，固件

版本 V1.2.3 (V10)）
或者： 
具备冗余功能、集成了 FO 接口的 IM153-2 FO（6ES7153-2AB01 和更高版本，固件

版本 V1.2.3 (V9) 和更高版本） 
– 数字量输入 SM321  (6ES7321-7BH00-0AB0)，16 路隔离数字量输入，24 V DC，硬件

中断，诊断功能

或者：

数字量输入 SM321  (6ES7321-7TH00-0AB0)，16 路隔离数字量输入，24 V DC，
NAMUR，诊断功能，具有过程控制功能

应仅对应用程序中选定的重要二进制信号使用时间戳。 考虑到 PROFIBUS-DP 和 
IM153-2 的负载情况，建议将这些信号分布到若干 IM153-2 模块，甚至是若干站上。 
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软件组态

• 调用 OB
"TIMESTMP”必须在下列组织块 (OB) 中通过相同的实例调用，而且块参数必须仅在循环程

序中读写：

– OB1（循环程序）或循环中断 OB（OB30 到 OB38）
– OB86（机架故障）

– OB100（启动）

如果使用其它启动 OB（OB101、OB102），则必须在其中调用“TIMESTMP”。
– OB40，或者如果可以在硬件组态里选择，也可以选择其它过程中断 OB（OB41 到 

OB47）
• 寻址

– 每个 IM153-2 使用单独的“TIMESTMP”实例。 在 LADDR 块输入，输入在 IM153-2 的硬

件配置中设置的逻辑地址（诊断地址）。

– 如果在“S7 兼容”模式下使用 DP 主站，则在块输入 LADDR2 处输入与 LADDR 处相同

的值。 如果使用“DPV1”模式，则为 LADDR2  输入 IM153-2 中第 2 个插槽的诊断地址。

– 如果在操作期间更改了地址，则“TIMESTMP”将删除先前存储的过程中断数据。

错误处理

如果在读取数据记录时，“TIMESTMP”检测到不能恢复的错误，则“TIMESTMP”将参数 
READERR  设置为 TRUE。 在参数 READSTATUS  中提供指令“WR_USMSG ”指令的返回值，以

做进一步分析。 由于“TIMESTMP”有可能会读取下一循环的其它数据记录，READERR  和 
READSTATUS  仅对一个循环有效。 因此，用户程序中应该包含适当的判断。 
如果在 DP 主站停止服务时读取数据记录，则“TIMESTMP”将输出 READERR = TRUE  且 
READSTATUS =80B2h （“组态的插槽没有使用”）。 

IM153-2 的启动特征

在启动/暖启动/冷启动期间，IM153-2  将再次为启动前输入但尚未提取的数据记录输出过程

中断。 
IM153-2  在第一个空白数据记录中输入下列消息：

• 特殊消息“开始数据启动”

• 在 CPU 切换为 STOP 模式前的瞬间将产生信号变化（“到来”或“离开”，取决于信号

边沿的参数设置）

指令
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• 所有要加时间戳的二进制信号的当前信号状态（“到来”或“离开”，取决于信号边沿

的参数设置）

• 特殊消息“结束数据启动”

“TIMESTMP”的启动特征

如果在启动 OB（OB100、OB101、OB102）中调用“TIMESTMP”，“TIMESTMP”将删除所有已

存储的过程中断数据，并复位 BUFRDY 。 如果已知存在包含中断的数据记录但尚未读取，则

“TIMESTMP”会将 MSGLOST （消息丢失）设置为 TTRUE。 用户程序必须复位 MSGLOST 。

OB86（模块故障）中 TIMESTMP 的响应

如果在 OB86 中调用“TIMESTMP”，且事件来自相应的 IM153-2，则“TIMESTMP”的响应与启

动时相同。 这包括 IM153-2 故障和恢复操作时以及 DP 主站恢复操作时的情况。

冗余

在配有两个 IM153-2 模块的 H 系统中，时间戳在下列情况下是冗余的：

• 两个 IM153-2 模块通过 K 总线进行通信。

• 已正确无误地完成主动和被动 IM153-2 模块的更新。

主动和被动 IM153-2 模块间的通信故障时时间戳会中断。 时间戳的中断时间通过特殊消息

“冗余故障开始/结束”指示。

正常情况下，主动 IM153-2 模块会通知被动 IM153-2 当前的 I/O 状态。 如果该通信被破坏，

将输出特殊消息“冗余信息丢失进入”。 一旦主动与被动 IM153-2 间可以再次进行通讯，则

输出特殊消息“冗余信息丢失离开”。 随后不能重新同步，即，IM153-2 故障会导致消息

丢失。 

消息缓冲区的结构

消息缓冲区包含 IM153-2 的数据记录。 时间戳的编译取决于参数 TIMECONV  的设置。

“TIMESTMP”的时间格式

如果输入 TIMECONV = TRUE ，则所有时间戳均以数据类型 DATE_AND_TIME （BCD 格式）存

储：

指令
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下表列出了数据类型 DATE_AND_TIME 的结构：

字节 内容 范围 
0 年 90 … 89

相当于 1990 ... 2089 
1 月 01 ... 12 
2 日 01 ... 31 
3 小时 00 ... 23 
4 分钟 00 ... 59 
5 秒钟 00 ... 59 
6 2 MSD（ 高有效十进制位），ms 00 ... 99 
7 (4 MSB) LSD（ 低有效十进制位），ms 0 ... 9 
7 (4 LSB) 星期 1 ... 7（1 = 星期日） 

如果输入 TIMECONV = FALSE ，则所有时间戳均以 ISP 格式（2 个双字）存储。

下表列出了字节分配情况：

字节 内容 范围 
0 … 3 秒数，从 1.1.1900 0:00:00.000 开始 相当于

1.1.1900 ... 6.2.2036
4 … 7 秒的分数，1/232 s 的整数倍 0 … <1

时间转换在由这两种时间格式覆盖的日期范围 1.1.1990 到 6.2.2036（包括该日期）内有

效。 

指令
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WS_RULES： 将基准时间转换为本地时间的规则 DB (S7-300, S7-400)

“WS_RULES”类型的数据块  
“WS_RULES”类型的数据块具有以下结构。

名称 数据类型 起始值 描述

// 在基准时间 <-> 本地时间之间进行转换，并根据本地时间设置中断

B2L   Struct    
  S INT 2 // 在冬季，基准时间与本地时间差半小时，取值范围 -24 ... +24。
  T INT 2 // 标准时间和夏令时差半小时，允许： 2
// 规则： 标准时间 -> 夏令时。 默认值： 3 月份的 后一个星期天；上午 2:00
W2S   Struct   // 标准时间

  M BYTE B#16#3 // 转换月份

  W BYTE B#16#9 // 星期的第 n 次出现（1 = 第一次，2 = 第二次，..，9 = 后一次）

  D BYTE B#16#1 // 星期（星期一 = 1）
  H BYTE B#16#2 // 小时

// 规则： 夏令时 -> 标准时间。 默认值： 10 月份的 后一个星期天；上午 3:00
S2W       // 夏令时

  M BYTE B#16#10 // 转换月份

  W BYTE B#16#9 // 星期的第 n 次出现（9 = 后一次）

  D BYTE B#16#1 // 星期（星期一 = 1）
  H BYTE B#16#3 // 小时

说明

创建“WS_RULES”类型的数据块

在创建新数据块过程中，可以通过选择类型“WS_RULES”来创建类型为“WS_RULES”的数据块。

说明

所有具有 BYTE 格式的参数都作为 BCD 值编译。 W2S 以标准时间输出；S2W 以夏令时输出。 
夏令时/标准时间切换时间的规则定义已于 2002 年在欧盟规定。

指令
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4.2.3.2 字符串 + 字符 (S7-300, S7-400)

S_COMP： 比较字符串 (S7-300, S7-400)

说明       
使用该指令，可比较两个 STRING  格式的变量的内容，并将比较结果作为返回值输出。 要
比较的变量连接到输入 IN1  和 IN2 。 只能为这些输入参数指定用符号定义的变量。

使用指令框，可选择比较条件。 如果满足比较条件（例如大于或等于），则输出参数 OUT  
的信号状态置为“1”。
可以使用下列比较选项：

符号 说明

EQ 如果参数 IN1 的字符串与参数 IN2  的字符串相同，则返回值的信号状态为“1”。
NE 如果参数 IN1  的字符串与参数 IN2  的字符串不同，则返回值的信号状态为“1”。
GT (1) 如果参数 IN1  的字符串大于参数 IN2  的字符串，则返回值的信号状态为“1”。
LT (1) 如果参数 IN1  的字符串小于参数 IN2  的字符串，则返回值的信号状态为“1”。
GE (1) 如果参数 IN1  的字符串大于或等于参数 IN2  的字符串，则返回值的信号状态为“1”。 
LE (1) 如果参数 IN1  的字符串小于或等于参数 IN2  的字符串，则返回值的信号状态为“1”。
(1) 按照字符的 ASCII 码从左侧开始比较字符（例如“a”大于“A”）。 第一个不同的字符决定比较结果。 如果前

面的字符都相同，则较长的字符串较大。

参数

下表列出了指令“S_COMP”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input STRING* D、L 输入变量，格式为 STRING。
IN2 Input STRING* D、L 输入变量，格式为 STRING。
OUT Output BOOL I、Q、M、D、L 比较的结果

* 如果在接口声明一个临时变量使用数据类型 STRING，那么需要定义字符串的 大长度（更多信息，请参见

该数据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7265



S_CONV： 转换字符串 (S7-300, S7-400)

说明

使用该指令将 IN 输入中的值转换为 OUT 输出中指定的数据格式。将字符串转换成整型数和

浮点型数，或将整型数和浮点型数转换成字符串。

说明

SCL 中的显式转换

有关显式转换的更多信息和 SCL 特有的显式转换功能，请参见

• “显式转换 (页 679)”

将字符串转换成整型数和浮点型数

可如下将字符串转换成整型数和浮点型数：

• 将字符串转换成 INT 格式的变量。字符串中的第一个字符可以是符号或数字，随后的字

符必须是数字。如果字符串的长度等于 0 或大于 6，或者字符串中有无效字符，则不进

行转换，并将状态字的二进制结果 (BR) 位置为“0”。如果转换结果超出了 INT 范围，则将

结果限制为相应值，并将状态字的二进制结果 (BR) 位置为“0”。
• 将字符串转换成 DINT 格式的变量。字符串中的第一个字符可以是符号或数字，随后的字

符必须是数字。如果字符串的长度等于 0 或大于 11，或者字符串中有无效字符，则不进

行转换，并将状态字的二进制结果 (BR) 位置为“0”。如果转换结果超出了 DINT 范围，则

将结果限制为相应值，并将状态字的二进制结果 (BR) 位置为“0”。
• 将字符串转换成 REAL 格式的变量。字符串必须为以下格式：±v.nnnnnnnE±xx

– ± = 符号

– v = 小数点前 1 位
– n = 小数点后 7 位
– x = 2 位指数

如果字符串长度小于 14，或者不是如上所示的结构，则不进行任何转换，并将状态字的

二进制结果 (BR) 位置为“0”。如果转换结果超出了 REAL 范围，则将结果限制为相应值，并

将状态字的二进制结果 (BR) 位置为“0”。

指令
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将整型数和浮点型数转换成字符串

可如下将整型数和浮点型数转换成字符串：

• 将 INT 格式的变量转换成字符串。在所显示的字符串前面有个符号。如果返回参数中给

定的变量过短，则不进行转换，并将状态字的二进制结果 (BR) 位置为“0”。只能为该输出

参数指定用符号定义的变量。

• 将 DINT 格式的变量转换成字符串。在所显示的字符串前面有个符号。如果返回参数中给

定的变量过短，则不进行转换，并将状态字的二进制结果 (BR) 位置为“0”。只能为该输出

参数指定用符号定义的变量。

• 将 REAL 格式的变量转换成字符串。显示的字符串为 14 位：±v.nnnnnnnE±xx
– ± = 符号

– v = 小数点前 1 位
– n = 小数点后 7 位
– x = 2 位指数

如果返回参数中给出的变量过短，或者参数 IN 中未指定有效的浮点型数，则不进行转换，

并将状态字的二进制结果 (BR) 位置为“0”。只能为该输出参数指定用符号定义的变量。

参数

下表列出了“S_CONV”指令的参数：

表格 4-254 用于将字符串转换成整型数和浮点型数的参数

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING* D、L 要转换的值

OUT Output INT, DINT, REAL I、Q、M、D、L 转换结果。

* 如果在接口声明中为临时变量使用数据类型 STRING，则定义字符串的 大长度（有关更多信息，请参见数

据类型的说明）。

指令
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表格 4-255 用于将整型数和浮点型数转换成字符串的参数

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input INT, DINT, REAL I、Q、M、D、L 或常

量

要转换的值

OUT Output STRING* D、L 转换结果

* 如果在接口声明中为临时变量使用数据类型 STRING，则定义字符串的 大长度（有关更多信息，请参见数

据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

ATH： 将 ASCII 字符串转换为十六进制数 (S7-300, S7-400)

说明

使用该指令，可以将在输入 IN  中指定的 ASCII 字符串转换为十六进制数。转换结果存储到

参数 OUT  指定的地址中。 
• 通过参数 N，可指定待转换 ASCII 字符的数量。

• 可 多转换 65535 个有效 ASCII 字符。

• 只能装换数字 0 到 9 以及大写字母 A 到 F。所有其它字符都将转换为 0。
由于 ASCII 字符为 8 位，而十六进制数只有 4 位，所以输出字长度仅为输入字长度的一半。

ASCII 字符将按照读取时的顺序装换并保存在输出中。如果 ASCII 字符数为奇数，则 后转

换的十六进制数右侧的半个字节将以“0”进行填充。

如果检测到无效 ASCII 字符，则将被转换为“0”，且在 RET_VAL 参数处输出错误消息。

参数

下表列出了“ATH”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input POINTER D、L 指向 ASCII 字符串起始地址的指针

N Input WORD I、Q、M、D、L、P 
或常量

待转换的 ASCII 字符数

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Output WORD I、Q、M、D、L、P 指令的状态

OUT Output POINTER I、Q、M、D、L 指向转换结果地址的指针

* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#....)
说明

0000 无错误

0007 无效字符

示例 
只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活），才执行该指令。在本示例中，输入参数 N 为 5，表

示要转换 5 个 ASCII 字符。将 ASCII 字符存储在以 IN 指针指定的地址为起点的数据块 1 中：

DB1.DBX10.0。字符串将输出到由 OUT 指针指定的地址处：从 DB2.DBX0.0 开始（数据块 
2）。由于 ASCII 字符数为奇数，则在 后一个十六进制数的右边半个字节中仅包含零，才

能生成十六进制值 0xC0。
如果执行该指令时未发生任何错误，则 RET_VAL  将设置为值 W#16#0000。
下表列出了将 ASCII 字符串转换为十六进制数的示例。

IN N OUT BR 状态

'0123' 4 16#0123 1
'123AFx1a23' 10 16#123AF01023 0

表格 4-256 下表列出了 ASCII 字符及其相对应的十六进制值。

ASCII 字符 ASCII 编码的十六进制值 十六进制数

"0" 30 0
"1" 31 1
"2" 32 2
"3" 33 3

指令
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ASCII 字符 ASCII 编码的十六进制值 十六进制数

"4" 34 4
"5" 35 5
"6" 36 6
"7" 37 7
"8" 38 8
"9" 39 9
"A" 41 A
"B" 42 B
"C" 43 C
D 44 D
E 45 E
F 46 F

HTA： 将十六进制数转换为 ASCII 字符串 (S7-300, S7-400)

说明 
使用该指令，可以将在输入 IN  中指定的十六进制数转换为 ASCII 字符串。转换结果存储到

参数 OUT  指定的地址中。

使用参数 N，可指定待转换十六进制字节的数量。由于 ASCII 字符为 8 位，而十六进制数只

有 4 位，所以输出值长度为输入值长度的两倍。在保持原始顺序的情况下，将十六进制数的

每个半位元组转换为一个字符。

可 多有 65635 个字符写入 ASCII 字符串。转换结果以数字 0 ~ 9 和大写字母 A ~ F 表示。

该指令不检测任何错误条件。

参数

下表列出了“HTA”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input POINTER* I、Q、M、D 十六进制数的起始地址

N Input WORD I、Q、M、D、L、P 或
常量

待转换的十六进制字节数 

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Output POINTER* D、L 结果的存储地址。 
* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

示例 
只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活），才执行该指令。在本示例中，N 输入参数设置为 
3，表示要转换三个十六进制字符。将十六进制字节存储在以 IN  指针指定的地址为起点的

数据块 1 中：DB1.DBX10.0。字符串将输出到由 OUT  指针指定的地址处：从 DB2.DBX0.0 开
始（数据块 2）。 
下表列出了十六进制数转换为 ASCII 字符串的示例：

IN N OUT BR 状态

W#16#0123 2 '0123' 1
16#123AF01023 4 '123AF010' 0

下表显示了 ASCII 字符及其相对应的十六进制值：

十六进制数 ASCII 编码的十六进制值 ASCII 字符

0 30 "0"
1 31 "1"
2 32 "2"
3 33 "3"
4 34 "4"
5 35 "5"
6 36 "6"
7 37 "7"
8 38 "8"
9 39 "9"
A 41 "A"
B 42 "B"
C 43 "C"
D 44 "D"

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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十六进制数 ASCII 编码的十六进制值 ASCII 字符

E 45 "E"
F 46 "F"

其它指令 (S7-300, S7-400)

LEN： 确定字符串的长度 (S7-300, S7-400)

说明   
该指令输出字符串的当前长度（有效字符数）作为返回值。

STRING 变量包含两个长度：

• 大长度（定义变量时方括号中指定的数值）。

• 当前长度（即当前有效字符的数量）

当前长度必须小于或等于 大长度。 字符串占用的字节数为 大长度加 2。 空字符串 (' ') 的
长度为零。 大长度为 254。该指令不报告任何错误。

参数

下表列出了指令“LEN”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING* D、L* * 输入变量，格式为 STRING；只能为该

输入参数指定用符号定义的变量。

OUT Return INT I、Q、M、D、L 有效字符数

* 如果在接口声明一个临时变量使用数据类型 STRING，那么需要定义字符串的 大长度（更多信息，请参见

该数据类型的说明）。

** 使用 SCL： 也可以使用常量。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CONCAT： 合并字符串 (S7-300, S7-400)

说明   
使用该指令，可以将两个 STRING 变量组合成一个字符串。 如果结果字符串比输出参数中给

定的变量长，则将结果字符串限制为设置的 大长度，并将状态字的二进制结果 (BR) 位置为

“0”。

参数

下表列出了指令“CONCAT”的参数： 只能为这些参数指定用符号定义的变量。

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input STRING* D、L 输入变量，格式为 STRING。
IN2 Input STRING* D、L 输入变量，格式为 STRING。
OUT Return STRING* D、L 组合字符串

* 如果在接口声明一个临时变量使用数据类型 STRING，那么需要定义字符串的 大长度（更多信息，请参见

该数据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

LEFT： 读取字符串左边的字符 (S7-300, S7-400)

说明   
该指令可提供一个字符串的前 L 个字符。 
• 如果 L 大于 STRING 变量的当前长度，则返回输入值。

• 如果 L = 0 并且输入值为空字符串，则返回空字符串。

• 如果 L 为负数，则输出空字符串，并将状态字的二进制结果 (BR) 位设置为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“LEFT”的参数： 只能为参数 IN  和返回值 RET_VAL 指定一个用符号定义的变

量。

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING* D、L 输入变量，格式为 STRING。
L Input INT I、Q、M、D、L 或常量 左侧字符串的长度

OUT Return STRING* D、L 输出变量，格式为 STRING
* 如果在接口声明一个临时变量使用数据类型 STRING，那么需要定义字符串的 大长度（更多信息，请参见

该数据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

RIGHT： 读取字符串右边的字符 (S7-300, S7-400)

说明   
该指令可提供一个字符串的 后 L 个字符。 
• 如果 L 大于 STRING 变量的当前长度，则返回输入值。

• 如果 L 为负数，则输出空字符串，并将状态字的二进制结果 (BR) 位设置为“0”。
• 如果 L = 0  并且输入值为空字符串，则返回空字符串。

参数

下表列出了指令“RIGHT”的参数： 只能为参数 IN  和返回值 RET_VAL 指定一个用符号定义的

变量。

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING* D、L 输入变量，格式为 STRING。
L Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

右侧字符串的长度

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Return STRING* D、L 输出变量，格式为 STRING
* 如果在接口声明一个临时变量使用数据类型 STRING，那么需要定义字符串的 大长度（更多信息，请参见

该数据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

MID： 读取字符串的中间字符 (S7-300, S7-400)

说明   
该指令可提供一个字符串的中间部分（自第 P 个字符开始（包括该字符）的 L 个字符）。 
• 如果 L 与 (P-1) 的总和超过 STRING 变量的当前长度，则提供的字符串为从第 P 个字符到

输入值末尾。

• 在所有其它情况下（P 超出当前长度，P 和/或 L 等于零或为负数），返回空字符串，并将

状态字的二进制结果 (BR) 位设置为“0”。

参数

下表列出了指令“MID”的参数： 只能为参数 IN  和返回值 RET_VAL 指定一个用符号定义的变量。

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING* D、L 输入变量，格式为 STRING。
L Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

中间字符串的长度

P Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

第一个字符的位置

OUT Return STRING* D、L 输出变量，格式为 STRING
* 如果在接口声明一个临时变量使用数据类型 STRING，那么需要定义字符串的 大长度（更多信息，请参见

该数据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DELETE： 删除字符串中的字符 (S7-300, S7-400)

说明   
使用该指令，可从一个字符串中的第 P 个字符开始（包括该字符），删除 L 个字符。

• 如果 L 和/或 P 等于零，或者 P 大于输入字符串的当前长度，则返回输入字符串。

• 如果 L 与 P 的总和大于输入字符串长度，则一直删除到输入字符串的末尾。

• 如果 L 和/或 P 为负数，则返回空字符串，并将状态字的二进制结果 (BR) 位设置为“0”。

参数

下表列出了指令“DELETE”的参数： 只能为参数 IN  和输出参数 RET_VAL 指定一个用符号定义

的变量。

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN Input STRING* D、L 在其中执行删除操作的 STRING 
变量

L Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

要删除的字符数

P Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

要删除的第一个字符的位置

OUT Return STRING* D、L 结果字符串

* 如果在接口声明一个临时变量使用数据类型 STRING，那么需要定义字符串的 大长度（更多信息，请参见

该数据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

INSERT： 在字符串中插入字符 (S7-300, S7-400)

说明   
使用该指令，可将参数 IN2 中的字符串，添加到参数 IN1 中的字符串的第 P 个字符之后。

• 如果 P 等于零，则第二个字符串将插在第一个字符串的前面。

• 如果 P 大于第一个字符串的实际长度，则将第二个字符串附加到第一个字符串后面。

• 如果 P 为负数，则输出空字符串，并将状态字的二进制结果 (BR) 位设置为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果结果字符串比输出参数中给定的变量长，也会将二进制结果位设置为“0”；在这种情况下，

将结果字符串限制为设置的 大长度。

参数

下表列出了指令“INSERT”的参数： 只能为输入参数 IN1 和 IN2  及输出参数指定用符号定义

的变量。

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input STRING* D、L 在其中执行插入操作的 STRING 变
量

IN2 Input STRING* D、L 待插入的 STRING 变量

P Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

插入位置

OUT Return STRING* D、L 结果字符串

* 如果在接口声明一个临时变量使用数据类型 STRING，那么需要定义字符串的 大长度（更多信息，请参见

该数据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

REPLACE： 替换字符串中的字符 (S7-300, S7-400)

说明   
使用该指令，可以将第一个字符串（IN1）的从第 P 个字符开始（包括该字符）的 L 个字符，

用整个第二个字符串（IN2）替换。

• 如果 L 等于零，而 P 不等于零，则返回第一个字符串。

• 如果 L 和 P 都等于零，则返回的结果为第二个字符串位于第一个字符串之前。

• 如果 L 不等于零而 P 等于零或 1，则从第一个字符（包括该字符）开始替换。

• 如果 P 超出第一个字符串长度，则将第二个字符串附加到第一个字符串。

• 如果 L 和/或 P 为负数，则返回空字符串，并将状态字的二进制结果 (BR) 位设置为“0”。 如
果结果字符串比输出参数中给定的变量长，也会将二进制结果位设置为“0”；在这种情况

下，将结果字符串限制为设置的 大长度。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“REPLACE”的参数： 只能为输入参数 IN1 和 IN2 及输出参数指定用符号定义

的变量。

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input STRING* D、L 在其中执行插入操作的 STRING 
变量

IN2 Input STRING* D、L 待插入的 STRING 变量

L Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

要替换的字符数

P Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

第一个被替换字符的位置

OUT Return STRING* D、L 结果字符串

* 如果在接口声明一个临时变量使用数据类型 STRING，那么需要定义字符串的 大长度（更多信息，请参见

该数据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

FIND： 在字符串中查找字符 (S7-300, S7-400)

说明   
使用该指令，可提供第二个字符串 (IN2) 在第一个字符串 (IN1) 中的位置。从字符串的左侧

开始搜索。报告字符串第一次出现的位置。

如果第一个字符串中不存在第二个字符串，或者两个字符串相同，则返回 0。该指令不报告

任何错误。

参数

下表列出了指令“FIND”的参数：只能为输入参数 IN1  和 IN2  指定用符号定义的变量。

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN1 Input STRING* D、L 在其中执行查找操作的 STRING 变
量

IN2 Input STRING* D、L 要查找的 STRING 变量

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

OUT Return INT I、Q、M、D、L 找到的字符串位置

* 如果在接口声明一个临时变量使用数据类型 STRING，那么需要定义字符串的 大长度（更多信息，请参见

该数据类型的说明）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

4.2.3.3 过程映像 (S7-300, S7-400)

UPDAT_PI： 更新过程映像输入 (S7-300, S7-400)

说明  
使用该指令，可以更新输入的 OB1 过程映像（= 过程映像分区 0）或根据组态定义的输入的

过程映像分区输入。

如果对于系统侧过程映像更新，已组态反复发送 I/O 访问错误信号，则所选过程映像将始终

更新。

否则，只有在所选过程映像分区不再由系统进行更新时，才执行该更新。即：

• 如果没有将该过程映像分区指定给一个中断 OB，
或

• 如果已选择过程映像分区 0，并在组态时禁用了 OB1 过程映像分区更新。

说明

根据组态分配给过程映像分区输入表的每一个逻辑地址不再属于 OB1 过程映像输入表。

使用“UPDAT_PI”更新过程映像分区时，不能同时使用指令“SYNC_PI (页 7282)”进行更新。

OB1 过程映像输入表的系统更新以及指定给中断 OB 的输入的过程映像分区的系统更新与

“UPDAT_PI”调用无关。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7279



参数

下表列出了指令“UPDAT_PI”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PART Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

待更新的过程映像分区输入表数。 大

取值范围（取决于 CPU）： 
0 ~ 15（0 = OB 1 过程映像；n (1 < n < 
15) = 过程映像分区 n）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

FLADDR Output WORD I、Q、M、D、L 发生访问错误时，造成错误的第一个字

节的地址。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8090 参数 PART 的值非法

8091 指定的过程映像分区还没有定义或不在 CPU 的允许过程映像区域内。

8092 过程映像分区正由系统通过 OB 更新，但尚未为此组态反复发送所有 I/O 访问错误信号。 未使用

“UPDAT_PI”进行更新。

80A0 访问 I/O 时检测到访问错误。

8xyy 有关一般错误信息，请参见通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

说明

如果为 DP 标准从站定义的一致性区域大于 32 个字节，并且将该指令用于该 DP 标准从站的

过程映像分区，则会出现指令“DPRD_DAT (页 7327)”的错误代码。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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UPDAT_PO： 更新过程映像输出 (S7-300, S7-400)

说明  
使用该指令，可以将输出的 OB1 过程映像（= 过程映像分区 0）或根据组态定义的输出过程

映像分区的信号状态传送到输出模块。

如果已为所选过程映像分区指定了一致性范围，则将对应的数据作为一致性数据传送到各自

的 I/O 模块。 

说明

根据组态分配给过程映像分区输出表的每一个逻辑地址不再属于 OB1 过程映像输出表。

使用指令“UPDAT_PO”进行更新的输出不能同时使用指令“SYNC_PO (页 7284)”进行更新。

OB1 过程映像输出表和分配给中断 OB 的输出过程映像分区由系统传送到输出模块，与

“UPDAT_PO”调用无关。

参数

下表列出了指令“UPDAT_PO”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PART Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

待传送的过程映像分区输出表数。 
大取值范围（取决于 CPU）： 0 ~ 15。

（0 = OB 1 过程映像；n (1 < n < 15) = 过
程映像分区 n）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

FLADDR Output WORD I、Q、M、D、L 发生访问错误时，造成错误的第一个字节

的地址。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8090 参数 PART 的值非法

8091 指定的过程映像分区还没有定义或不在 CPU 的允许过程映像区域内。

80A0 访问 I/O 时检测到访问错误。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

说明

如果为 DP 标准从站定义的一致性区域大于 32 个字节，并且将该指令用于该 DP 标准从站的

过程映像分区，则也会出现指令“DPWR_DAT (页 7330)”的错误代码。

SYNC_PI： 同步过程映像输入 (S7-300, S7-400)

说明

“SYNC_PI”用于在等时同步模式下更新输入的过程映像分区。 与 DP 循环或 PN 发送循环关联

的用户程序可使用该指令，一致性同步更新过程映像分区输入表中采集的输入数据。

调用

"“SYNC_PI”可以中断，并且只能在 OB 61、62、63 和 64 中调用。

说明

只有在硬件组态中将受影响的过程映像分区分配给相关 OB 后，才能在 OB 61 到 64 中调用

指令“SYNC_PI”。
通过“SYNC_PI”更新的过程映像分区不能通过“UPDAT_PI (页 7279)”进行更新。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“SYNC_PI”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 取值范围 说明

PART Input BYTE I、Q、M、

D、L 或常数

1 到 30 待同步更新的过程映像分区输入表数。

RET_VAL Return INT I、Q、M、

D、L
- 错误信息

FLADDR Output WORD I、Q、M、

D、L
- 发生访问错误时，造成错误的第一个字

节的地址。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

事件类别的错误

代码

说明

W#16#0001 一致性警告。 过程映像分区的更新跨两个 DP 和 PN 循环。 但是，只一致性传送了一个从

站或 IO 设备中的数据。

W#16#8090 参数 PART 的值非法，或在该 OB 中不允许更新指定的过程映像分区输入表。过程映像分区

输入表不更新。

W#16#8091 指定的过程映像分区还没有定义或不在 CPU 的允许过程映像区域内。 过程映像分区输入表

不更新。

W#16#80A0 更新时检测到访问错误。 受影响的输入被置为“0”。
W#16#80A1 更新时间在允许的访问窗口之后。 过程映像分区输入表不更新。

DP 或 PN 循环太短，指令处理时间不够。 因此必须增加 TDP（又称为 T_DC）、Ti 和 To 定
时器。

W#16#80A2 带有一致性警告的访问错误

在更新指定过程映像分区时，发生访问错误，且检测到同步的一致性警告。

• 错误输入的数据未被 I/O 读取。在输入的过程映像分区中，相关输入被设置为 0。
• 与访问错误输入数据不相关的过程映像分区更新跨两个 DP 和 PN 循环。

W#16#80C1 更新时间在允许的访问窗之前。 过程映像分区输入表不更新。

W#16#8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 
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说明

如果为 DP 标准从站定义的一致性区域大于 32 个字节，并且使用指令“SYNC_PI”用于该 DP 标
准从站的过程映像分区，则会出现指令“DPRD_DAT (页 7327)”的错误代码。

SYNC_PO： 同步过程映像输出 (S7-300, S7-400)

说明

指令“SYNC_PO”用于在等时同步模式下更新过程映像分区。与 DP 循环相关联的用户程序，可

通过该指令将过程映像分区输出中计算出的输出数据等时同步地传送到 I/O 中。

调用

"“SYNC_PO”可以中断，并且只能在 OB 61、62、63 和 64 中调用。

说明

只有在硬件组态中将受影响的过程映像分区分配给相关 OB 后，才可在 OB 61 ~ 64 中调用指令

“SYNC_PO”。
使用指令“SYNC_PO”更新的过程映像分区，不能同时使用指令“UPDAT_PO (页 7281)”进行

更新。

参数

下表列出了指令“SYNC_PO”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 取值范围 说明

PART Input BYTE I、Q、M、

D、L 或常数

1 到 30 待同步更新的过程映像分区输出表

数。

RET_VAL Return INT I、Q、M、

D、L
- 如果执行指令时出错，则返回值中会

包含一个错误代码。

FLADDR Output WORD I、Q、M、

D、L
- 引起错误的第一个字节的地址。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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参数 RET_VAL

事件类别的错误

代码

说明

W#16#0001 一致性警告。 过程映像分区的更新跨两个 DP 和 PN 循环。 但是，只一致性传送了一个从

站或 IO 设备中的数据。

W#16#8090 参数 PART 的值非法，或在该 OB 中不允许更新指定的过程映像分区输出表。过程映像分区

输出表不更新。

W#16#8091 指定的过程映像分区还没有定义或不在 CPU 的允许过程映像区域内。 输出没有传送到 I/O。

过程映像分区输出表保持未变。

W#16#80A0 在更新指定输出过程映像分区时检测到访问错误。 错误的输出未传送到 I/O。在输出的过

程映像分区中，这些输出保持不变。

W#16#80A1 带有一致性警告的访问错误

在更新指定的输出过程映像分区时，发生访问错误，且检测到同步的一致性警告。

• 错误的输出数据未传送到 I/O。在输出的过程映像分区中，相关输出保持不变。

• 与访问错误输入数据不相关的过程映像分区更新跨两个 DP 和 PN 循环。

W#16#80A2 更新时间在允许的访问窗口之后。 输出没有传送到 I/O。过程映像分区输出表保持未变。

W#16#80C1 更新时间在允许的访问窗之前。 输出没有传送到 I/O。过程映像分区输出表保持未变。

W#16#8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

说明

如果为 DP 标准从站定义的一致性区域大于 32 个字节，并且使用指令“SYNC_PO”用于该 DP 
标准从站的过程映像分区，则会出现指令“DPWR_DAT (页 7330)”的错误代码。

4.2.3.4 分布式 I/O (S7-300, S7-400)

RDREC： 读取数据记录 (S7-300, S7-400)

说明   
使用该指令，可以从地址为 ID  的组件中，读取编号为 INDEX  的数据记录。该组件可以是

中央机架中的一个模块或一个分布式组件（PROFIBUS DP 或 PROFINET IO）。

使用 MLEN ，可以指定要读取的 大字节数。目标区域 RECORD  的所选长度应至少为 MLEN  
个字节。
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VALID  输出参数的值为 TRUE ，表示数据记录已成功传送到目标区域 RECORD  中。此时，输

出参数 LEN  包含所读取数据的长度（字节）。

如果在传送数据记录过程中出现错误，则由输出参数 ERROR  表示。此时，输出参数 STATUS  
中包含错误信息。

说明

如果通过 GSD 文件（GSD 修订版 V3 及更高版本）组态了 DPV1 从站，并且 DP 主站的 DP 接
口设置为“S7 兼容”，则不能在用户程序中使用指令“RDREC”从 I/O 模块中读取任何数据记录。

在这种情况下，DP 主站寻址到错误的插槽（已组态的插槽 + 3）。

补救措施：将 DP 主站的接口设置为“DPV1”。

说明

指令“RDREC”的接口与标准“PROFIBUS and PROFINET Guideline Communication Function 
Blocks on PROFIBUS DP and PROFINET IO”中定义的“RDREC”函数块接口相同。

功能描述

“RDREC”为异步执行指令。即，指令的执行可跨多次调用。当 REQ  = 1 时，调用“RDREC ”，将

启动数据记录传送。

作业状态通过输出参数 BUSY  和输出参数 STATUS  的两个中间字节显示。STATUS  的两个中

间字节与不同步执行的输出参数 RET_VAL  一致。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)”
输出参数 BUSY  的值为 FALSE  时，表示数据记录已传送完成。

正在进行数据记录传送时，目标区域不能更改，无论是长度还是内容都不得更改。

指令
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参数

下表列出了“RDREC”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：传送数据记录

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

DP 从站/PROFINET IO 组件（模块或子

模块）的逻辑地址

• 对于输出模块，必须置位位 15
（如，地址 5：ID:=DW#16#8005）

• 对于混合模块，必须指定两个地址

中较低的地址。

INDEX Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号

MLEN Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

要读取的数据记录信息的 大长度

（字节）

VALID Output BOOL I、Q、M、D、L 已收到新的数据记录，并且有效

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：读取过程尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1：读取过程中发生错误。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 块状态或错误信息

有关参数 STATUS  的编译，请参见参

数 STATUS (页 7298)。
LEN Output INT I、Q、M、D、L 所读取数据记录信息的长度

RECORD InOut ANY I、Q、M、D、L 所读取数据记录所在的目标区域

注：请注意，在 S7-300 CPU 中，参数 
RECORD  通常需要完全指定 DB 参数

（如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。

只有 S7-300 CPU，才可省略显式 DB 
编号，否则会导致用户程序报错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

如果使用该指令通过 PROFINET IO 读取数据记录，参数 INDEX、MLEN  和 LEN  中的负值将

被编译为无符号 16 位整数。

指令
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WRREC： 写数据记录 (S7-300, S7-400)

说明 
使用该指令，可以将数据记录 RECORD 传送到地址为 ID 的组件中。该组件可以是中央机架

中的一个模块或一个分布式组件（PROFIBUS DP 或 PROFINET IO）。

使用 LEN（隐藏），可以指定要传送数据记录的长度，单位为字节。源区域 RECORD  的所

选长度应至少为 LEN  个字节。

输出参数 DONE  的值为 TRUE  时，表示数据记录已成功传送。

如果在传送数据记录过程中出现错误，则由输出参数 ERROR  表示。此时，输出参数 STATUS  
中包含错误信息。

说明

如果 DPV1 从站通过 GSD 文件（GSD 版本 V3 或以上）进行组态，且 DP 主站的 DP 接口被

设置为“S7 兼容”，则不能使用指令“WRREC”从 I/O 模块中将任何数据记录写入用户程序。在

这种情况下，DP 主站寻址到错误的插槽（已组态的插槽 + 3）。

补救措施：将 DP 主站的接口设置为“DPV1”。

说明

指令“WRREC”的接口与标准“PROFIBUS and PROFINET Guideline Communication Function 
Blocks on PROFIBUS DP and PROFINET IO”中定义的“WRREC”指令的接口相同。

功能描述

“WRREC”为异步执行指令。即，指令的执行可跨多次调用。当 REQ  = 1 时，调用“WRREC”，
将启动数据记录传送。

作业状态通过输出参数 BUSY  和输出参数 STATUS  的两个中间字节显示。STATUS  的两个中

间字节与不同步执行的输出参数 RET_VAL  一致。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)”
注：对于同一作业的所有“WRREC”调用，必须给 RECORD  的实际参数指定相同值。这同样适

用于 LEN 的实参。

输出参数 BUSY  的值为 FALSE  时，表示数据记录已传送完成。

指令
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参数

下表列出了“WRREC”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：传送数据记录

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

DP 从站/PROFINET IO 组件（模块或

子模块）的逻辑地址

输出模块必须置位位 15（如，地址 5 
为 ID:=DW#16#8005）。

对于混合模块，需指定两个地址中较

小的地址。

INDEX Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

数据记录编号

LEN Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

（隐藏）

要传输的数据记录的 大长度（字

节）

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 数据记录已传送

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：写入过程尚未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1：写入过程中发生错误。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 块状态或错误信息

有关参数 STATUS  的编译，请参见参

数 STATUS (页 7298)。
RECORD InOut ANY I、Q、M、D、L 数据记录

注：请注意，在 S7-300 CPU 中，参

数 RECORD 通常需要指定 DB 参数的

所有规范（如，P#DB13.DBX0.0 字
节 100）。只有 S7-300 CPU，才可省

略显式 DB 编号，否则会导致用户程

序报错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

如果使用该指令通过 PROFINET IO 读取数据记录，参数 INDEX  和 LEN  中的负值将被编译为

无符号 16 位整数。

指令
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GETIO： 读取过程映像 (S7-300, S7-400)

说明   
使用该指令，可以读取一个 DP 标准从站/PROFINET IO 设备的所有输入。 该指令调用

“DPRD_DAT (页 7327)”指令。 如果数据传送过程中没有出现错误，则所读取的数据将存储

到目标区域 INPUTS 。
目标区域的长度必须和所选组件的组态长度相同。

如果从模块化组态或具有几个 DP 标识符的 DP 标准从站中读取，则每次“GETIO”调用，只能

访问组态启动地址处一个组件/DP 标识符的数据。

参数

下表列出了指令“GETIO”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

• 低位字： DP 从站/PROFINET IO 组件

（模块或子模块）的逻辑地址

• 高位字： 无关

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 存储“DPRD_DAT (页 7327)”的错误信

息，格式为 DW#16#40xxxx00
LEN Output INT I、Q、M、D、L 读取的数据量，单位[字节]
INPUTS InOut ANY I、Q、M、D 读取数据所在的目标区域。 其长度必须

和为所选 DP 从站/PROFINET IO 组件组

态的区域的长度相同。 数据类型只能为

“BYTE ”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS
另请参见： DPRD_DAT： 读取 DP 标准从站的一致性数据 (页 7327).

指令
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SETIO： 传送过程映像 (S7-300, S7-400)

说明    
使用指令“SETIO”，可以一致性地将数据从源区域 OUTPUTS  传送到寻址的 DP 标准从站/
PROFINET IO 设备；并且，根据需要，还可传送到过程映像（前提是已将 DP 标准从站的相

关地址区域组态为过程映像中的一致性区域）。 "SETIO”调用指令“DPWR_DAT (页 7330)”。
源区域的长度必须和所选组件的组态长度相同。

对于模块化组态或具有几个 DP 标识符的 DP 标准从站，每次“SETIO”调用，只能访问 DP 从
站的一个组件/DP 标识符。

参数

下表列出了指令“SETIO”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

• 低位字： DP 从站/PROFINET IO 组
件（模块或子模块）的逻辑地址

• 高位字： 无关

LEN Input INT I、Q、M、D、L 无关

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 存储“DPWR_DAT (页 7330)”的错误

信息，格式为 DW#16#40xxxx00
OUTPUTS InOut ANY I、Q、M、D 要写入数据的源区域。 其长度必须和

为所选 DP 从站/PROFINET IO 组件组

态的区域的长度相同。 数据类型只能

为“BYTE”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS
另请参见： DPWR_DAT： 将一致性数据写入 DP 标准从站 (页 7330).

指令
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GETIO_PART： 读取过程映像区域 (S7-300, S7-400)

说明    
使用指令“GETIO_PART”，可以一致性读取一个 DP 标准从站/PROFINET IO 设备的部分过程映

像。 "GETIO_PART”调用指令“UBLKMOV”。

说明

必须为在其中调用“GETIO_PART”的 OB 指定一个过程映像部分输入表。 在调用“GETIO_PART”
之前，必须为该过程映像部分输入表添加相关的 DP 标准从站或相关的 PROFINET IO 设备。 
如果 CPU 不能识别任何过程映像部分，或想在 OB 1 中调用“GETIO_PART”，则在调用

“GETIO_PART”之前，必须为该过程映像输入表添加相关的 DP 标准从站或相关的 PROFINET IO 
设备。

可以使用参数 OFFSET 和 LEN，为地址为 ID 的组件指定要读取的过程映像区域部分。

• 如果数据传送过程中没有出现错误，则 ERROR = FALSE，所读取的数据将存储到目标区域 
INPUTS。

• 如果数据传送过程中出现错误，则 ERROR = TRUE，STATUS 接收到“UBLKMOV”的错误信

息。

• 如果目标区域（参数 INPUTS）小于 LEN，则传送 INPUTS 能够接收的尽可能多的字节。

ERROR = FALSE。 如果目标区域大于 LEN，则将写入目标区域的前 LEN 个字节。ERROR 
= FALSE。

说明

"GETIO_PART”不检查过程映像输入表中两个数据间的定界符是否属于不同的 PROFIBUS DP 
或 PROFINET IO 组件。 这意味着必须保证通过 OFFSET 和 LEN 指定的过程映像区域属于

同一个组件。 读取多个组件的数据会影响与其它制造商系统之间的可传输性。

参数

下表列出了指令“GETIO_PART”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

• 低位字： DP 从站/PROFINET IO 组
件（模块或子模块）的逻辑地址

• 高位字： 无关

OFFSET Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

组件过程映像中要读取的第一个字节

的编号（ 小值： 0)

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

LEN Input INT I、Q、M、D 或常数 要读取字节的数量

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 存储“UBLKMOV”的错误信息，格式

为 DW#16#40xxxx00
（ERROR = TRUE 时）

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 错误显示：

ERROR = TRUE， 调用“UBLKMOV”发
生错误时。

INPUTS InOut ANY I、Q、M、D 读取数据所在的目标区域。

• 如果目标区域小于 LEN，则传送 
INPUTS 能够接收的尽可能多的字

节。ERROR = FALSE。
• 如果目标区域大于 LEN，则将写入

目标区域的前 LEN 个字节。

ERROR = FALSE。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS 和 ERROR
参见指令“UBLKMOV”。

SETIO_PART： 传送过程映像区域 (S7-300, S7-400)

说明     
使用指令“SETIO_PART”，可以一致性地将数据从源区域 OUTPUTS，传送到一个 DP 标准从站/
PROFINET IO 设备的部分过程映像区域。 "SETIO_PART”调用指令“UBLKMOV”。

说明

必须为在其中调用“SETIO_PART”的 OB 指定一个过程映像部分输入表。 在调用“SETIO_PART”
之前，必须为该过程映像部分输出表添加相关的 DP 标准从站或相关的 PROFINET IO 设备。 
如果 CPU 不能识别任何过程映像部分，或想在 OB 1 中调用“SETIO_PART”，则在调用

“SETIO_PART”之前，必须为该过程映像输出表添加相关的 DP 标准从站或相关的 PROFINET IO 
设备。

指令
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可以使用参数 OFFSET 和 LEN，为地址为 ID 的组件指定要写入的过程映像区域部分。

• 如果数据传送过程中没有出现错误，则 ERROR = FALSE。
• 如果数据传送过程中出现错误，则 ERROR = TRUE，STATUS 接收到“UBLKMOV”的错误信

息。

• 如果源区域（参数 OUTPUTS）小于 LEN，则传送 OUTPUTS 能够接收的尽可能多的字节。

ERROR = FALSE。 如果源区域大于 LEN，则从 OUTPUTS 传送前 LEN 个字节。ERROR = 
FALSE。

说明

"SETIO_PART”不检查过程映像输入表中两个数据间的定界符是否属于不同的 PROFIBUS DP 
或 PROFINET IO 组件。 这意味着必须保证通过 OFFSET 和 LEN 指定的过程映像区域属于

同一个组件。 如果写入多个组件的数据会影响与其它制造商系统之间的可传输性。

参数

下表列出了指令“SETIO_PART”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

• 低位字： DP 从站/PROFINET IO 组件

（模块或子模块）的逻辑地址

• 高位字： 无关

OFFSET Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

组件过程映像中要写入的第一个字节的

编号（ 小值： 0)
LEN Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

要写入字节的数量

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 存储“UBLKMOV”的错误信息，格式为 
DW#16#40xxxx00（ERROR = TRUE 
时）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 错误显示：

ERROR = TRUE， 调用“UBLKMOV”发生

错误时。

OUTPUTS InOut ANY I、Q、M、D 要写入数据的源区域。

• 如果源区域小于 LEN，则传送 
OUTPUTS 能够接收的尽可能多的字

节。ERROR = FALSE。
• 如果源区域大于 LEN，则从 

OUTPUTS 传送前 LEN 个字节。

ERROR = FALSE。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS 和 ERROR
参见指令“UBLKMOV”。

RALRM： 接收中断 (S7-300, S7-400)

RALRM 说明 (S7-300, S7-400)

说明   
该指令从 I/O 模块（集中式结构）或从 DP 从站/PROFINET IO 设备组件接收带有所有对应信

息的中断；并将此信息提供给其输出参数。

输出参数中的信息包括所调用 OB 的启动信息以及中断源的信息。 
只能在由 CPU 操作系统以及要检查 I/O 中断的结果启动的中断 OB 中调用该指令。

说明

如果在其启动事件非 I/O 中断的 OB 中调用该指令，则该指令提供给输出的信息较少。

注：在不同 OB 中调用该指令，需要使用不同的背景 DB。如果要检查由相关中断 OB 外的

“RALRM”调用生成的数据，则每个 OB 启动事件需要使用单独的背景 OB。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明

指令“RALRM”的接口与标准“PROFIBUS and PROFINET Guideline Communication Function 
Blocks on PROFIBUS DP and PROFINET IO”中定义的“RALRM”函数块接口相同。

调用“RALRM”
有三种模式可以调用该指令（MODE）。具体解释见下表。

MODE RALRM ...
0 ... 表示该输出参数 ID 内触发中断并将输出参数 NEW  置为 TRUE 的组件。

1 ... 写入所有输出参数，而不考虑触发中断的组件。

2 ... 检查输入参数 F_ID 中指定的组件是否已触发中断。

• 如果没有触发，则 NEW  = FALSE
• 如果已触发，则 NEW  = TRUE 且已写入所有其它输出参数。

参数

下表列出了“RALRM”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

模式

F_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

要从中接收中断的组件（模块）的逻辑

起始地址

MLEN Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

要接收的中断信息的 大长度（字节）

NEW Output BOOL I、Q、M、D、L 接收了新中断。

STATUS 
(页 7298)
 

Output DWORD I、Q、M、D、L 该指令或 DP 主站的错误代码

ID Output DWORD I、Q、M、D、L 从其中接收中断的组件（模块）的逻辑

启动地址。

第 15 位为 I/O ID：0 = 输入地址，1 = 输
出地址。 

LEN Output INT I、Q、M、D、L 所接收中断信息的长度

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7296 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 存储区 说明

TINFO 
(页 7303)

InOut ANY I、Q、M、D、L (task information) 
OB 启动和管理信息的目标区域

注：请注意，在 S7-300 CPU 中，参数 
TINFO 通常需要指定 DB 参数的所有规

范（如，P#DB13.DBX0.0 字节 
100）。只有 S7-300 CPU，才可省略显

式 DB 编号，否则会导致用户程序报错。

AINFO 
(页 7306)

InOut ANY I、Q、M、D、L (alarm information) 
标头信息和附加中断信息的目标区域

对于 AINFO，长度至少为 MLEN 个字

节。

注：请注意，在 S7-300 CPU 中，参数 
AINFO 通常需要指定 DB 参数的所有规

范（如，P#DB13.DBX0.0 字节 
100）。只有 S7-300 CPU，才可省略显

式 DB 编号，否则会导致用户程序报错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

如果选择的目标区域 TINFO  或 AINFO  太短，则指令不能输入全部信息。

另请参见“目标区域 TINFO 和 AINFO (页 7314)”

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 STATUS (S7-300, S7-400)

参数 STATUS 的结构

STATUS  输出参数包含错误信息。如果解释为 ARRAY[1...4] OF BYTE ，则错误信息的结构如

下所示：

域元素 名称 含义

STATUS[1] Function_Num • B#16#00（未发生错误时）

• DPV1-PDU 函数 ID：如果发生错误，将输出 
B#16#80（读取数据记录：B#16#DE；写入数据记

录：B#16#DF）。如果未使用 DPV1 协议元素：

B#16#C0
STATUS[2] Error_Decode 错误 ID 的位置

STATUS[3] Error_Code_1 错误 ID
STATUS[4] Error_Code_2 制造商特定的错误 ID 扩展

域元素 STATUS[2]
STATUS[2]  的值可以为：

Error_Decode 
(B#16#...)

源 含义

00  到 7F CPU 无错误或无警告

80 DPV1 错误，符合标准 IEC 61158-6
81  到 8F CPU B#16#8x 表示该指令的第 x 个调用参数中出错。

FE, FF DP 行规 行规特定的错误

域元素 STATUS[3]
STATUS[3]  的值可以为：

Error_Decode
(B#16#...)

Error_Code
_1
(B#16#...)

说明（根据 
DVP1）

含义

00 00 - 无错误，无警告

70 00 reserved, 
reject

首次调用；没有有效数据记录传送

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Error_Decode
(B#16#...)

Error_Code
_1
(B#16#...)

说明（根据 
DVP1）

含义

  01 reserved, 
reject

第一次调用；已启动数据记录传送

  02 reserved, 
reject

中间调用；数据记录传输已激活

80 90 reserved, 
pass

逻辑起始地址无效

  92 reserved, 
pass

ANY 指针类型非法

  93 reserved, 
pass

未组态通过 ID 或 F_ID 寻址的 DP 组件。

  95 - 读取附加中断信息时出错（如果是通过外部 
DP 接口读取集中式或分布式 I/O 的附加中断

信息，则该错误将输出为“组错误”）。

注：在连接和更新过程中，不能临时提供附

加中断信息。

  96 - 主站 CPU 处于 STOP 模式。同时，正处理一

个 OB。指令“RALRM (页 7295)”不能提供 
OB 启动信息、管理信息、标头信息或附加

中断信息。

OB 启动信息可使用指令“RD_SINFO 
(页 7528)”读取。另外，还可使用指令

“DPNRM_DG (页 7355)”，不同步读取 OB 
4x、55、56、57、82 和 83 的受影响 DP 从
站的当前诊断帧（来自 OB 启动信息的地址

信息）。

  A0 read error 读取模块时收到否定确认。

  A1 write error 写入模块时 
否定确认

  A2 module 
failure

第 2 层发生 DP 协议错误（例如，从站故障

或者总线问题）

  A3 reserved, 
pass

发生常规通信错误或 IO 设备/DP 从站不可访

问

  A4 reserved, 
pass

通信总线上的通信中断

指令
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Error_Decode
(B#16#...)

Error_Code
_1
(B#16#...)

说明（根据 
DVP1）

含义

  A5 reserved, 
pass

–

  A7 reserved, 
pass

DP 从站或模块被占用（临时错误）

  A8 version 
conflict

DP 从站或模块报告版本不兼容

  A9 feature not 
supported

DP 从站或模块不支持该功能

  AA  到 AF user specific DP 从站或模块在其应用程序中报告制造商

特定的错误。请参见 DP 从站或模块制造商

提供的文档。

  B0 invalid index 模块无法识别数据记录

非法数据记录编号 ≥ 256
  B1 write length 

error
参数 RECORD 中指定的长度不正确：

• 对于“RALRM (页 7295)”：AINFO 中的

长度错误；

• 对于“RDREC (页 7285)”和“WRREC 
(页 7288)”：MLEN 中的长度错误

  B2 invalid slot • 所组态的插槽 
未占用。

• 对于 PROFINET IO 和 PROFIBUS DP：IO 
设备/DP 从站不可访问

  B3 type conflict 实际模块类型 
与指定的模块类型 
不匹配

  B4 invalid area DP 从站或模块报告访问了无效区域

  B5 state 
conflict

DP 从站或模块未就绪

  B6 access 
denied

DP 从站或模块拒绝访问

  B7 invalid 
range

DP 从站或模块报告参数范围或值范围无效

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Error_Decode
(B#16#...)

Error_Code
_1
(B#16#...)

说明（根据 
DVP1）

含义

  B8 invalid 
parameter

DP 从站或模块报告参数无效

  B9 invalid type DP 从站或模块报告类型无效

• 对于“RDREC (页 7285)”：缓冲区过小

（无法读取子集）

• 对于“WRREC (页 7288)”：缓冲区过小

（无法写入子集）

  BA  到 BF user specific DP 从站或模块在访问时报告制造商特定的

错误。请参见 DP 从站或模块制造商提供的

文档。

值 B#16#BA 的注意事项：以下信息适用于 
H 系统中的 PROFINET：如果带有返回值 
W#16#80BA 的数据记录作业被拒绝，则必

须重复执行该作业。

  C0 read 
constrain 
conflict

对于“WRREC (页 7288)”：只有 CPU 处于 
STOP 模式时才能写入数据。注：这意味着

不能由用户程序写入。只能使用 PG/PC 在线

写入数据。

对于“RDREC (页 7285)”：模块传送数据记

录，但没有数据或只有 CPU 处于 STOP 模式

时才能读取数据。注：如果只有 CPU 处于 
STOP 模式时才能读取数据，则不能由用户

程序进行评估。此时，只能使用 PG/PC 在线

读取数据。

  C1 write 
constrain 
conflict

模块上前一写入作业的数据（用于同一数据

记录）尚未有模块处理。

  C2 resource 
busy

模块正在处理 CPU 支持的 
大作业数量。

  C3 resource 
unavailable

所需的操作资源当前被占用。

  C4 - 发生内部临时错误。无法执行该作业。

重复执行该作业。如果经常发生该错误，则

需检查是否安装有电气干扰源。

指令
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Error_Decode
(B#16#...)

Error_Code
_1
(B#16#...)

说明（根据 
DVP1）

含义

  C5 - DP 从站或模块不可用。

  C6 - 由于取消了优先级，因此取消了数据记录传

输

  C7 - 由于 DP 主站暖启动或冷启动，作业异常中

断

  C8 到 CF - DP 从站或模块报告制造商特定的资源错

误。请参见 DP 从站或模块制造商提供的文

档。

  Dx user specific 特定于 DP 从站。请参见 DP 从站的说明。

8x (x = 1, ... 9, 
A, B, C, D, E, F)

00  到 FF - 第 y 调用参数出错 (y = 1, ...15)
• Error_Code_1 = 00：操作模式无效

• 有关 Error_Code_1 的其它所有值，请参

见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 
(页 184)”

FE, FF 00 到 FF - 行规特定的错误

域元素 STATUS[4]
如果发生了 DPV1 错误，则 DP 主站将 STATUS[4] 传递给 CPU 和该指令。无 DPV1 错误时，该

值置为 0，对于指令“RDREC (页 7285)”和“WRREC (页 7288)”，下列情况例外：

• 如果 LEN  > RECORD 的目标范围长度，则 STATUS[4]  中包含 RECORD 的目标范围长度

• 如果实际数据记录长度 < LEN  < RECORD 的目标范围长度，则 STATUS[4]=LEN
• 如果 STATUS[4]  必须设置大于 255，则 STATUS[4]=0。
在 PROFINET IO 中，STATUS[4]  的值为 0。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 TINFO (S7-300, S7-400)

目标区域 TINFO 的数据结构

字节 含义

0 至 19 当前调用“RALRM”的 OB 的启动信息

20 和 21 地址；有关详细说明，请参见下文

22 至 31 有关管理信息的详细说明，请参见下文

地址的结构（字节 20 和 21）
该地址包含：

• 在集中式组态中，机架号 (0-31)。

• 对于 PROFIBUS DP 分布式组态

– DP 主站系统 ID (1-32)
– 站编号 (0-127)。

• 对于 PROFINET IO 分布式组态：

– PROFINET IO 系统 ID (0-15) 中的 后两位。 为获取整个 PROFINET IO 系统 ID，必须

在其基础上加上 100（十进制）。

– 站编号 (0-2047)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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字节 20 至 25 中管理信息的结构

TINFO 的
字节编号

数据类型 含义

20 BYTE 集中式： 0
    分布式： PROFIBUS DP： DP 主站 ID： 1 至 32）
      PROFINET IO： 请参见上文

       
21 BYTE 集中式： 模块机架号（取值范围： 0 至 31）

分布式： DP 站编号（取值范围： 0 至 127）
      PROFINET IO： 请参见上文

       
22 BYTE 集中式： • 0: 数据记录 0 或数据记录 1

分布式： 位 0 至 3： 从站类型 0000: 
0001：

0010：

0011：

0100 – 
0111：
1000：

1001 及更高地

址： 

DP（数据记录 0 的结构）

DPS7（数据记录 0 或数据记

录 1 的结构）

DPS7 V1（数据记录 0 或数据

记录 1 的结构）

DPV1（符合 PROFIBUS DP 标
准的结构）

预留

PROFINET IO（符合 
PROFINET IO 标准的结构）

预留

      • 位 4 至 7： 行规类型   预留

             
23 BYTE 集中式： • 0
    分布式： • 位 0 至 3： 中断信息类型 0000: 透明，PROFINET IO 始终使

用此类型 
（中断源自已组态的分布式模

块）

          0001: 典型

（中断源自非 DPV1 从站/非 
IO 设备或未组态的插槽）

指令
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TINFO 的
字节编号

数据类型 含义

          0010: 已生成

（CPU 中生成的中断）

          0011 及
更高地

址：

预留

      • 位 4 至 7： 结构版本 0000: 
0001 及
更高地

址： 

初始

预留

             
24 BYTE 集中式： • 0
    分布式： PROFIBUS DP 主站接口模块/PROFINET IO 控制器主站接口模块的标志

      第 0 位 = 0： 来自集成接口模块的中断（PROFINET IO 或 PROFIBUS DP）
      第 0 位 = 1： 来自外部接口模块的中断（PROFINET IO 或 PROFIBUS DP）
      位 1 至 7： 预留

         
25 BYTE 集中式： • 0
    分布式： PROFIBUS DP 从站接口模块的标志

      • 第 0 位： 诊断消息帧中的 EXT_DIAG_FLAG，如果中断中不存在该

位，则为 0
如果 DP 从站发生故障，则该位为 1。

      • 位 1 至 7： 预留

      PROFINET IO 控制器接口模块的标志

      • 第 0 位： 如果中断中没有信息，则为 ARDiagnosisState 或 0。
如果 IO 设备发生故障，则该位为 1。

      • 位 1 至 7： 预留

指令
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PROFIBUS 和集中式组态时管理信息的结构，字节 26 至 27

TINFO 的字节

编号

数据类型 含义

26 和 27 WORD 集中式： 0
WORD 分布式： PROFIBUS ID 号是 PROFIBUS DP 从站的唯一标识

符

28 和 29 WORD 0 （字节 28 和 29 可以忽略）

30 和 31 WORD 0 （字节 30 和 31 可以忽略）

PROFINET IO 管理信息的结构，字节 26 至 31

TINFO 的字节

编号

数据类型 含义

26 和 27 WORD 分布式： PROFINET IO 设备 ID 号是 PROFINET IO 设备的

唯一标识符

28 和 29 WORD 分布式： 制造商 ID
30 和 31 WORD 分布式： 实例的 ID 号

参数 AINFO (S7-300, S7-400)

中断来自 PROFIBUS DP 或集中式 I/O 设备的目标区域 AINFO  的数据结构

PROFINET IO 说明如下。

字节 含义

0 至 3 标头信息；有关详细说明，请参见下文

4 至 199 附加中断信息： 相应中断的数据：

集中式： ARRAY[0] 至 ARRAY[195]
分布式： ARRAY[0] 至 ARRAY[59]

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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中断来自 PROFIBUS DP 或集中式 I/O 设备的标头信息的结构

字节 数据类型 含义

0 BYTE 接收的中断信息的长度（字节）

集中式：

分布式：

4 至 224
4 至 63

1 BYTE 集中式： 预留

分布式： 中断类型的 ID
1:
2:
3:
4:
5:
6:
31

诊断中断

过程中断

移除模块中断

插入模块中断

状态中断

更新中断

扩展设备、DP 主站系统或 DP 站故障

32 至 126： 制造商特定中断

2 BYTE 触发中断的组件的插槽号

3 BYTE 集中式： 预留

分布式： 指示符

位 0 和 1 0: 无其它信息；

1： 到达事件，插槽有故障

2： 离去事件，插槽已正常

3： 离去事件，插槽仍有故障

第 2 位： Add_Ack
位 3 至 7： 序号

中断来自 PROFINET IO 的目标区域 AINFO  的数据结构

字节 含义

0 至 25 标头信息；有关详细说明，请参见下文

26 至 1431 附加中断信息： 相应中断的标准化诊断数据： 
ARRAY[0] 至 ARRAY[1405]
注： 也可以忽略附加中断信息。

指令
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中断来自 PROFINET IO 的标头信息的结构

字节 数据类型 含义

0 和 1 WORD • 位 0 至 7： 块类型

• 位 8 至 15： 预留

2 和 3 WORD 块长度

4 和 5 WORD 版本：

• 位 0 至 7： 低字节

• 位 8 至 15： 高字节

6 和 7 WORD 中断类型的 ID：
• 1: 诊断中断（到达）

• 2: 过程中断

• 3: 移除模块中断

• 4: 插入模块中断

• 5: 状态中断

• 6: 更新中断

• 7: 冗余中断

• 8: 由监控程序控制

• 9: 由监控程序发布

• 10: 未插入已组态模块

• 11: 返回子模块

• 12: 诊断中断（离去）

• 13: 从站间连接报警

• 14: 相邻更改报警

• 15: 时钟同步消息（总线端）

• 16: 时钟同步报警（设备端）

• 17: 网络组件报警

• 18: 时间同步报警（总线端）

• 19 至 31： 预留

• 32 至 127： 制造商特定中断

• 128 至 65535： 预留

8 至 11 DWORD API（Application Process Identifier，应用过程标识符）

12 至 13 WORD 触发中断的组件的插槽号（取值范围为 0 至 65535）
14 至 15 WORD 触发中断的组件的子模块插槽号（取值范围为 0 至 65535）
16 至 19 DWORD 模块标识；中断源特定信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7308 编程和操作手册, 11/2022



字节 数据类型 含义

20 至 23 DWORD 子模块标识；中断源特定信息

24 至 25 WORD 中断指示符：

• 位 0 至 10： 序号（取值范围为 0 至 2047）
• 第 11 位： 通道诊断：

0： 无可用的通道诊断

1： 存在通道诊断信息

• 第 12 位： 制造商特定的诊断状态：

0： 无可用的制造商特定的状态信息

1： 有可用的制造商特定的状态信息

• 第 13 位： 子模块的诊断状态：

0： 无可用的状态信息，已纠正所有错误

1： 通道诊断和/或状态信息这两项中，至少有一项可用

• 第 14 位： 预留

• 第 15 位： 应用程序关系诊断状态：

– 0: 该应用程序关系中已组态的模块均未报告诊断信息

– 1: 该应用程序关系中至少有一个已组态模块报告了诊断信

息

中断来自 PROFINET IO 的附加中断信息的结构

PROFINET IO 的附加中断信息取决于格式标识符。 它可包含多个具有相同或不同格式标识符

的数据块。 提供了以下格式标识符：

• W#16#0000 至 W#16#7FFF： 制造商特定诊断

字节 数据类型 含义

0 至 1 WORD 用作附加中断信息的以下数据结构的格式标识符

W#16#0000 至 W#16#7FFF： 制造商特定诊断

2 至 n BYTE 参见制造商提供的手册。

• W#16#8000： 通道诊断

通道诊断在块中输出，各 6 个字节。 只对故障通道输出附加中断信息（无格式标识符）。

指令
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字节 数据类型 含义

0 至 1 WORD 用作附加中断信息的以下数据结构的格式标识符

W#16#8000：通道诊断

2 至 3 WORD 触发中断的组件的通道编号（取值范围： 0 至 65535）：

• W#16#0000 至 W#16#7FFF： 接口模块/子模块的通道编号

• W#16#8000：通用取代整个子模块

• W#16#8001 至 W#16#FFFF： 预留

4 BYTE 位 0 至 2： 预留

位 3 至 4： 错误类型：

• 0: 预留

• 1: 到达错误

• 2: 离去错误

• 3: 离去错误，存在其它错误

位 5 至 7： 通道类型：

• 0: 预留

• 1: 输入通道

• 2: 输出通道

• 3: 输入/输出通道

指令
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字节 数据类型 含义

5 BYTE 数据格式：

• B#16#00：任意数据格式

• B#16#01：位

• B#16#02：2 位
• B#16#03：4 位
• B#16#04：字节

• B#16#05：字

• B#16#06：双字

• B#16#07：2 个双字

• B#16#08 至 B#16#FF： 预留

6 至 7 WORD 错误类型：

• W#16#0000：预留

• W#16#0001：短路

• W#16#0002：欠压

• W#16#0003：过压

• W#16#0004：过载

• W#16#0005：过热

• W#16#0006：断线

• W#16#0007：超出上限

• W#16#0008：超出下限

• W#16#0009：错误

• W#16#000A 至 W#16#000F： 预留

• W#16#0010 至 W#16#001F： 制造商特定

• W#16#0020 至 W#16#00FF： 预留

• W#16#0100 至 W#16#7FFF： 制造商特定

• W#16#8000：设备诊断可用

• W#16#8001 至 W#16#FFFF： 预留

并非所有通道都支持每种错误类型。 有关详细信息，请参见设备特

定的诊断数据说明。

说明

从“通道编号”到“错误类型”这部分可出现 0 至 n 次。

指令
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W#16#8001
W#16#8001：MULTIPLE（可以传送各种类型的诊断信息）。

在这种情况下，会将附加中断信息作为长度可变的块发送。

字节 数据类型 含义

0 至 1 WORD 用作附加中断信息的以下数据结构的格式标识符

W#16#8001：制造商特定诊断和/或通道诊断

2 至 3 WORD 块类型

4 至 5 WORD 块长度

6 BYTE 版本： 高字节

7 BYTE 版本： 低字节

8 至 11 DWORD API（仅当版本的低字节 = 1 时）

12 至 13 WORD 插槽号

14 至 15 WORD 子插槽号

16 至 17 WORD 通道号：

18 至 19 WORD 通道属性

20 至 21 WORD 格式标识符：

• W#16#0000  至 W#16#7FFF： 制造商特定诊断

• W#16#8000：通道诊断

• W#16#8002：扩展通道诊断

• W#16#8003：步进扩展通道诊断

• W#16#8004 至 W#16#80FF： 预留

22 至 n BYTE 数据取决于格式标识符

说明

从“块类型”开始的部分可出现 1 至 n 次。

W#16#8002
W#16#8002：扩展通道诊断

字节 含义

0 至 1 格式标识符 W#16#8002
2 至 3 通道号：

指令
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字节 含义

4 至 5 通道属性

6 至 7 错误类型

8 至 9 附加错误值

10 至 13 附加错误信息

W#16#8003
W#16#8003：步进扩展通道诊断

字节 含义

0 至 1 格式标识符 W#16#8003
2 至 3 通道号：

4 至 5 通道属性

6 至 7 错误类型

8 至 9 附加错误值

10 至 13 附加错误信息

14 至 17 限定的通道标识符

W#16#8100
W#16#8100：维护信息

字节 含义

0 至 1 格式标识符 W#16#8100
2 至 3 块类型

4 至 5 块长度

6 至 7 块版本

8 至 9 预留

10 至 13 维护状态

指令
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说明

有关附加报警信息结构的详细信息，请参见 SIMATIC PROFINET IO 编程手册（从 PROFIBUS DP 
至 PROFINET IO）以及现行 IEC 61158-6-10-1 标准。

目标区域 TINFO 和 AINFO (S7-300, S7-400)

目标区域 TINFO  和 AINFO
根据在其中调用指令“RALRM”的相应 OB，只部分写入目标区域 TINFO 和 AINFO。 有关输入

信息见下表。

中断类型 OB TINFO
 OB 状态信息

TINFO
管理信息

AINFO
标头信息

AINFO
附加中断信息

过程中断 4x √ √ √ 集中式： ×
分布式： 由 PROFIBUS DP 从

站/PROFINET IO 设
备提供

状态中断 55 √ √ √ √ √
更新中断 56 √ √ √ √ √
制造商特定中断 57 √ √ √ √ √
I/O 冗余错误 70 √ √ × × ×
诊断中断 82 √ √ √ 集中式： 数据记录 1

分布式： 由 PROFIBUS DP 从
站/PROFINET IO 设
备提供

插入/移除模块

中断

83 √ √ √ 集中式： ×
分布式： 由 PROFIBUS DP 从

站/PROFINET IO 设
备提供

移除模块中断的特殊

型式：

由监控程序控制

83 √ √ √ 仅限 PROFINET IO

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7314 编程和操作手册, 11/2022



中断类型 OB TINFO
 OB 状态信息

TINFO
管理信息

AINFO
标头信息

AINFO
附加中断信息

插入模块中断的特殊

型式：

由监控程序启用

83 √ √ √ 仅限 PROFINET IO

插入了未组态的模块 83 √ √ √ 仅限 PROFINET IO
机架故障/站故障 86 √ √ × ×
... 所有其它 OB √ × × ×

D_ACT_DP： 启用/禁用 DP 从站 (S7-300, S7-400)

说明   
使用指令“D_ACT_DP”，可以禁用和重新启用组态的 DP 从站/PROFINET IO 设备。另外，还可

确定每个指定的 DP 从站或 PROFINET IO 设备当前是启用还是禁用。

如果使用该指令禁用网关的 IE/PB Link PN IO 类型，则所有连接的 PROFIBUS DP 从站也都不

能运行。并将报告这些故障。

该指令不能用于通过 DP/PA Link 连接到 DP 主站系统的 PROFIBUS PA 现场设备。

说明

只要有一个或多个“D_ACT_DP”作业激活，就不能将更改的组态从编程设备装载到 CPU （CiR 
范围中）。

如果在接下来的操作中 (CiR)，更改的组态从编程设备装载到 CPU，CPU 会拒绝激活

“D_ACT_DP”作业。

激活或去活作业需要通过循环控制点的几个运行。因此，需要等待编程回路中这种作业结束。

指令
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参数

下表列出了“D_ACT_DP”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 电平触发控制参数 
REQ=1：
启用或禁用运行

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

作业标识符

可能值：

• 0：请求寻址组件是启用还是禁用信息

• 1：启用 DP 从站/PROFINET IO 设备

• 2：禁用 DP 从站/PROFINET IO 设备

• 3：更改激活状态后，激活 DP 从站/
PROFINET IO 设备，并调用 OB 86

• 4：更改启用状态后，禁用 DP 从站/
PROFINET IO 设备，并调用 OB 86

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

DP 从站/PROFINET IO 设备上的任意逻辑

地址。对于输出地址，必须置位 高有效

位。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回

值将包含错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 有效代码：

• BUSY=1：作业仍处于激活状态。

• BUSY=0：作业已终止。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 作业已成功完成。

0001 DP 从站/PROFINET IO 设备处于启用状态（该错误代码仅适用于 MODE = 0 时）。

0002 DP 从站/PROFINET IO 设备处于禁用状态（该错误代码仅适用于 MODE = 0 时）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明

7000 首次调用时，REQ= 0：由 LADDR 指定的作业不激活，BUSY 的值为“0”。
7001 首次调用时，REQ= 1。将触发由 LADDR 指定的作业；BUSY 的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ 无关）。激活的作业仍处于激活状态；BUSY = 1。
8090 • 没有使用 LADDR 指定的地址组态模块。

• 将 CPU 作为智能从站运行，并已在 LADDR 中指定该智能从站的地址。

8092 当前寻址的 DP 从站/PROFINET IO 设备的禁用（MODE=2）不能通过启用取消（MODE=1）。

在稍后时间启用组件。

8093 没有 DP 从站/PROFINET IO 设备分配给在 LADDR 中指定的地址（没有可用组态）或参数 MODE 
未知。

8094 已尝试启用为工具更换端口潜在通信伙伴的装置。但此时，已有其它装置在该端口启用。启

用的装置将仍保持激活。

80A1 寻址的组件无法进行参数分配。（仅当 MODE = 1 时，才可能出现该错误代码。）

注：

仅当参数分配过程中激活的从站/设备再次故障，“D_ACT_DP”才返回该错误信息。如果某个模

块参数分配失败，则“D_ACT_DP”将返回错误信息 W#16#0000。
80A2 寻址的 DP 从站不返回确认信息。（对于 PROFINET IO 设备不提供该错误信息。该过程不由 

PROFINET 进行时间监视。）

80A3 相关 DP 主站/PROFINET IO 控制器不支持该功能。

80A4 对于外部 DP 主站/PROFINET IO 控制器，CPU 不支持该功能。

80A6 DP 从站/PROFINET IO 设备中的插槽错误；无法访问所有用户数据（只有在 MODE = 1 时，才

会出现该错误代码）。

注：

参数分配后且“D_ACT_DP”结束前，仅当激活的组件再次故障，“D_ACT_DP”才返回该错误信

息。如果仅一个模块不可用，则“D_ACT_DP”将返回错误信息 W#16#0000。
80C1 “D_ACT_DP”已启动，并以另一个逻辑地址继续运行（仅当 MODE=1 和 MODE=2 时，才显示

该错误代码）。

80C3 • 临时资源错误：CPU 当前正在处理的激活/禁用作业的 大数量。（仅当 MODE = 1 且 
MODE = 2 时，才可能出现该错误代码。）

• CPU 正忙于接收修改的组态。目前，不能启用/禁用 DP 从站/PROFINET IO 设备。

80C5 DP：重启时会放弃用户未收集的作业。

80C6 PROFINET：重启时会放弃用户未收集的作业。

8xyy 常见错误信息

另请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)” 

指令
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应用

如果在实际不存在或当前不需要的 CPU 中组态了 DP 从站/PROFINET IO 设备，则 CPU 将不

会按规定时间间隔再继续访问这些 DP 从站/PROFINET IO 设备。在从站禁用后，将停止进一

步的 CPU 访问。对于 PROFIBUS DP，以此可实现 快的 DP 总线循环，并且相应的错误事件

不会再发生。

示例

从机器 OEM 的角度看，这可提供大量的系列生产选项。但每一交付的机器都只包括一种所

选选项组合。

每一机器选项都由制造商作为 DP 从站/PROFINET IO 设备进行组态，从而可创建和维护拥有

所有可能选项的通用用户程序。在机器启动时，可使用“D_ACT_DP”禁用所有不存在的 DP 从
站/PROFINET IO 设备。

例如，具有大量刀具但实际只使用其中几个的机床即是这种情况。这些刀具即作为 DP 从站/
PROFINET IO 设备组态。使用“D_ACT_DP”，用户程序可启用当前需要的刀具，禁用那些稍后

时间才用到的刀具。

功能描述

“D_ACT_DP”为异步执行的指令。即，可通过多次调用执行这一指令。使 REQ = 1，调用

“D_ACT_DP”，将启动作业。

输出参数 RET_VAL  和 BUSY  用于指示作业状态。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)”

作业标识

如果已启动一个禁用或激活作业，并在作业完成之前，再次调用了“D_ACT_DP”，则指令的

行为取决于新的调用是否会涉及同一作业：如果输入参数 LADDR  一致，则该调用将作为跟

随调用编译。

禁用 DP 从站/PROFINET IO 设备

如果使用“D_ACT_DP”禁用一个 DP 从站/PROFINET IO 设备，则其过程输出会置为组态的替代

值或 0（安全状态）。分配的 DP 主站/PROFINET IO 控制器不再继续寻址该组件。而禁用的 DP 
从站/PROFINET IO 设备也不会通过 DP 主站/PROFINET IO 控制器或 CPU 上的错误 LED，标识

为故障或丢失。

指令
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禁用 DP 从站/PROFINET IO 设备的输入的过程映像更新为 0，即如同失败的 DP 从站/PROFINET 
IO 设备进行处理。

如果使用用户程序直接访问一个以前禁用的 DP 从站/PROFINET IO 设备的用户数据，则调用 
I/O 访问错误 OB (OB 122)，在诊断缓冲区中输入相应的启动事件。如果尝试访问通过指令

（如“RD_REC (页 7320)”）禁用的 DP 从站/PROFINET IO 设备，则在 RET_VAL  中会收到如不

可用 DP 从站/PROFINET IO 设备相同的错误信息。

即使其输入或输出属于要更新的系统侧过程映像，禁用 DP 从站/PROFINET IO 设备也不会启

动程序错误 OB (OB 85)。同时在诊断缓冲区也没有输入操作。

禁用 DP 从站/PROFINET IO 设备是否会导致机架故障 OB (OB 86) 启动以及在诊断缓冲区中进

行输入，取决于参数 MODE ：
• MODE = 2：OB 86 不启动，且不输入诊断缓冲区中

• MODE = 4：OB 86 启动，并输入诊断缓冲区中

如果在使用“D_ACT_DP”禁用后，DP 站/PNIO 站故障，操作系统不会检测该故障。这样，也

不会启动 OB 86 或在诊断缓冲区中进行输入。

对于 PROFIBUS DP：如果想在从-从通信中禁用 DP 从站作为发送器，建议首先将那些检测发

送器将哪些输入数据传送到其 DP 主站的接收器禁用。只有执行该步骤后，才能禁用发送器。

启用 DP 从站/PROFINET IO 设备

使用“D_ACT_DP”重新启用 DP 从站/PROFINET IO 设备，即由相关的 DP 主站/PROFINET IO 控
制器进行组态并分配参数（返回失败的 DP 站/PROFINET IO 站）。当组件能够传送用户数据

时，启用即完成。

即使其输入或输出属于要更新的系统侧过程映像，启用 DP 从站/PROFINET IO 设备也不会启

动程序错误 OB (OB 85)。同时在诊断缓冲区也没有输入操作。

禁用 DP 从站/PROFINET IO 设备是否会导致机架故障 OB (OB 86) 启动以及在诊断缓冲区中进

行输入，取决于参数 MODE ：
• MODE = 1：OB 86 不启动，且不输入诊断缓冲区中

• MODE = 3：OB 86 启动，并输入诊断缓冲区中

如果尝试使用“D_ACT_DP”来启用已被禁用并与 DP 总线物理隔离的 DP 从站，则该指令在大

约一分钟之后，会返回错误代码 W#16#80A2，DP 从站将保持禁用状态。如果该从站稍后

重新连接到 DP 总线，则必须使用“D_ACT_DP”重新启用。

指令
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如果尝试启用与 PROFINET 总线物理隔离的 PROFINET IO 设备，“D_ACT_DP” 仍保持激活状态。

并且在一段时间后也不自动取消。需要手动取消正在运行的作业。

说明

启用 DP 从站/PROFINET IO 设备可能需要一些时间。如果要取消当前正在执行的激活作业，

则可通过与 LADDR  的相同值和 MODE =2 启动“D_ACT_DP”。使用 MODE = 2 重复调用

“D_ACT_DP”，直至显示 RET_VAL =0 指示激活的作业已成功取消。

如果想启用从-从通信中的 DP 从站，建议首先启用发送器，然后启用接收器。

CPU 启动

根据启动模式，就 DP 从站/PROFINET IO 设备，CPU 操作系统如下操作：

• 在冷启动和暖启动期间，自动启用从站/设备。

– 对于 S7-400：启用 DP 从站/PROFINET IO 设备也需要一些时间。此时，CPU 继续运行，

并会出现 I/O 访问错误，直至启用完成。CPU 的反应取决于具体组态（I/O 访问错误为 
OB 85 调用）和 OB 85 中的程序。这些 I/O 访问错误无法抑制。

– 对于 S7-300：启用 DP 从站/PROFINET IO 设备也需要一些时间。此时，CPU 会一直等

到 DP 从站/PROFINET IO 设备启用。等待 DP 从站/PROFINET IO 设备启用的 长时间约

为 1 分钟。在这期间没有 I/O 错误发生。

• 热启动时，从站/设备的启用状态保持不变：启用的从站/设备仍保持启用，禁用的从站/设
备仍保持禁用。

在 CPU 启动后，CPU 会试图循环联系所有组态但并未禁用的从站/设备，这些从站/设备可能

不存在或没有响应。

说明

不支持在启动 OB 中调用“D_ACT_DP”。

其它指令 (S7-300, S7-400)

RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (S7-300, S7-400)

说明   
使用该指令，可以从寻址的模块中，读取编号为 RECNUM  的数据记录。 通过在调用期间使

输入参数 REQ  = 1，即可读取。 如果可以立即读取，该指令会通过输出参数 BUSY  返回值

“0”。 如果 BUSY  = 1，表示读取还没完成。

指令
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另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)。读取的数据记录存储到参数 
RECORD  指定的目标区域中，前提是数据传送没有错误。

说明

如果是从 1997 年 2 月以前购买的 FM 或通信处理器中（以下称“旧模块”）读取多个数据

记录，“RD_REC”的响应与在新模块中不同。 这种特殊情况在“使用旧 S7-300 FM 和通信处

理器（数据记录数 >1）”部分有阐述（见下面）。

如果 DPV1 从站通过 GSD 文件（GSD 版本 V3 或以上）进行组态，且 DP 主站的 DP 接口设置为

“S7 兼容”，则不能在用户程序中使用指令“RD_REC”从 I/O 模块中读取任何数据记录。 在这

种情况下，DP 主站寻址到错误的插槽（已组态的插槽 + 3）。

补救措施： 将 DP 主站的接口设置为“DPV1”。

参数

下表列出了指令“RD_REC”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：读取请求

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

地址区域标识符：

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果该模块是混合模块，则必须指定低位地

址的区域标识符。 如果地址相同，则必须指

定 B#16#54。
LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或

常量

模块的逻辑地址。 对于混合模块，必须指定

两个地址中较低的地址。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号（取值范围： 0 至 240）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会包含一

个错误代码。 另外： 实际传送的数据记录

的长度，单位[字节]（取值范围： +1 ~ 
+240），目标区域大于传送的数据记录且

传送过程中没有出现错误时。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7321



参数 声明 数据类型 存储区 说明

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：读取过程尚未完成。

RECORD Output ANY I、Q、M、D、L 所读取的数据记录的目标区域。 不同步执行

“RD_REC”时，应保证对于所有调用，

RECORD  的实际参数都具有相同的长度信

息。 数据类型只能为“BYTE ”。
注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 需要 DB 参数的所有技术数据（例

如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。 只有 
S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编号，否则

会导致用户程序报错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RECORD

说明

如果想保证总可以读取整个数据记录，则需选择长为 241 个字节的目标区域。 如果数据传

送无误，则 RET_VAL  中存储实际的数据记录长度。

使用旧 S7-300 FM 和通信处理器（数据记录数 >1）
使用指令“RD_REC”从旧的 S7-300 FM 或 S7-300 通信处理器读取多个数据记录时，应注意以

下几点：

• 如果目标区域大于所需数据记录的实际长度，则 RECORD  中不输入任何数据。将 
W#16#80B1 写入 RET_VAL。

• 如果目标区域小于所需数据记录的实际长度，则 CPU 会读取尽可能多的 RECORD  中规定

长度字节的记录，并将该字节数输入到 RECORD 。RET_VAL = 0。
• 如果 RECORD  中指定的长度与所需数据记录的实际长度相同，则 CPU 即读取数据记录，

并输入到 RECORD 。RET_VAL  = 0。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL
• 如果执行指令时出错，则返回值中会包含一个错误代码。

• 如果传送过程中没有出错，则 RET_VAL 具有以下值：

– 0，整个目标区域填充了所需数据记录中的记录时（数据记录也可能不完整）。

– 实际传送的数据记录的长度，单位[字节]（取值范围： +1 ~ +240），目标区域大于

传送的数据记录时。

说明

如果发生常见错误 W#16#8745，则只表示连过程映像的一个字节也不能访问。 数据

记录已由模块正确读取，并写入 I/O 存储区。

在查看下表中的错误信息（错误代码 W#16#8xyz）时，注意有以下两种错误类型：

• 临时错误（错误代码 W#16#80A2 至 80A4、80Cx）：

此类错误无需用户介入即可避免，可再次调用指令（根据需要，可多次调用）。

临时错误举例： 当前正在使用的必要资源（W#16#80C3）。

• 永久错误（错误代码 W#16#809x，80A0，80A1，80Bx）：

这类错误代码不能自行修正。 只有排除这种错误，才能成功重新调用指令。 永久错误举

例： RECORD  中的长度规格错误（W#16#80B1）。

说明

如果将数据记录使用“WR_REC (页 7325)”传送到 DPV1 从站，或使用“ RD_REC ”从 DPV1 
从站读取数据记录，且该 DPV1 从站处于 DPV1 模式，则 DP 主站会如下评估从从站接收

到的错误信息： 
如果错误信息在 W#16#8000 ~ W#16#80FF 或 W#16#F000 ~ W#16#FFFF 范围内，则 DP 
主站会将错误信息传送给指令。 如果错误信息超出该范围，则 DP 主站会将值 
W#16#80A2 传送给指令，并将从站挂起。

有关 DPV1 从站错误信息的说明，请参见 STATUS[3] 参数 STATUS (页 7298)。

用于 WR_REC 和 RD_REC 的参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明 限制

0000 无错误 -
7000 首次调用时，REQ=0： 不传送数据；BUSY  = 0。 -
7001 首次调用时，REQ=1： 传送数据；BUSY  = 1。 分布式 I/O
7002 中间调用（与 REQ  无关）： 已传送数据；BUSY  = 1。 分布式 I/O

指令
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错误代码

(W#16#...)
说明 限制

8090 指定的基本逻辑地址无效： 在 SDB1/SDB2x 中没有分配或没

有基本地址。

-

8092 在 ANY 引用中指定了非 BYTE（字节）类型。 仅对 S7-400
8093 对于 LADDR  和 IOID  指定的模块不能使用该指令。 （对于 

S7-300，S7-300 模块可以使用；对 S7-400，S7-400 模块可

以使用；对于 S7-300 和 S7-400，S7-DP 模块可以使用）。

-

80A0 读取模块时否定确认： 在读取过程中拔除了模块或模块故障。仅对“RD_REC”
80A1 写入模块时否定确认： 在写入过程中拔除了模块或模块故障。仅对“WR_REC (页 7325)”
80A2 • 第 2 层发生 DP 协议错误（例如，从站故障或者总线问题）

• 对于 ET200S，不能在 DPV0 模式下读取数据记录。

分布式 I/O

80A3 用户接口/用户 DP 协议错误 分布式 I/O
80A4 通信总线上的通信中断 CPU 和外部 DP 接口模块之间发

生错误。

80B0 • 模块类型不支持指令。

• 模块无法识别该数据记录。

• 不允许数据记录编号 241。
• 对于“WR_REC (页 7325)”，不允许数据记录 0 和 1。

-

80B1 参数 RECORD 中指定的长度不正确。 • 对于“WR_REC 
(页 7325)”： 长度不正确

• 对于“RD_REC”（仅当使用

旧 S7-300 FM 和 S7-300 通
信处理器时）： 指定长度 > 
数据记录长度

• 对于 DPNRM_DG： 指定长

度 > 数据记录长度

80B2 组态的插槽未占用。 -
80B3 实际模块类型与 SDB1 中指定的模块类型不匹配。 -
80B7 DP 从站或模块报告参数或值的范围无效 仅对“RD_REC”

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明 限制

80C0 对于“WR_REC (页 7325)”： 只有 CPU 处于 STOP 模式时才能

写入数据。 注： 这意味着不能由用户程序写入。 只能使用 
PG/PC 在线写入数据。

对于“RD_REC”： 模块传送数据记录，但没有数据或只有 CPU 
处于 STOP 模式时才能读取数据。 注： 如果只有 CPU 处于 
STOP 模式时才能读取数据，则不能由用户程序进行评估。 此
时，只能使用 PG/PC 在线读取数据。

对于“DPNRM_DG (页 7355)”： 无诊断数据。

对于“WR_REC (页 7325)”、
“RD_REC”或“DPNRM_DG 
(页 7355)”

80C1 模块上前一写入作业的数据（用于同一数据记录）尚未有模

块处理。

-

80C2 模块目前正在处理一个 CPU 的 大可能数量的作业。 -
80C3 所需的资源（存储器等）当前被占用。 -
80C4 内部临时错误。 无法执行该作业。

重复执行该作业。 如果经常发生该错误，请是否安装了电气

干扰源。

-

80C5 无可用分布式 I/O。 分布式 I/O
80C6 由于优先级中止，导致数据记录传输停止（重新启动或后台

运行）

分布式 I/O

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 
-

WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (S7-300, S7-400)

说明   
使用指令“WR_REC”，可以将数据记录 RECORD 传送到寻址的模块中。 

指令
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通过在调用期间使输入参数 REQ = 1，即可写入。 如果可以立即写入，该指令会通过输出参

数 BUSY 返回值“0”。 如果 BUSY = 1，表示写操作还没完成。

说明

如果 DPV1 从站通过 GSD 文件（GSD 版本 V3 或以上）进行组态，且 DP 主站的 DP 接口被

设置为“S7 兼容”，则不能使用指令“WR_REC”从 I/O 模块中将任何数据记录写入用户程序。 
在这种情况下，DP 主站寻址到错误的插槽（已组态的插槽 + 3）。

补救措施： 将 DP 主站的接口设置为“DPV1”。

参数

下表列出了指令“WR_REC”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：写请求

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

地址区域标识符：

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果该模块是混合模块，则必须指定低位地

址的区域标识符。 如果地址相同，则必须指

定 B#16#54。
LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或

常量

模块的逻辑地址。 对于混合模块，必须指定

两个地址中较低的地址。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号（取值范围： 2 至 240）

RECORD Input ANY I、Q、M、D、L 数据记录。 数据类型只能为“BYTE”。
注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 需要 DB 参数的所有技术数据（例

如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。 只有 
S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编号，否则

会导致用户程序报错。

RET_VAL Output Return I、Q、M、D、L 指令执行期间，如果出现错误，则返回值会

包含相应的错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：写入过程尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7326 编程和操作手册, 11/2022



参数 RECORD
在第一次调用时，要传送的数据从参数 RECORD 中读取。 如果数据记录的传送时间长于一

次调用的时间，则参数 RECORD 的内容不再与后续指令调用相关（对于同一作业）。

参数 RET_VAL
另请参见： RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320) 

说明

如果发生常见错误 W#16#8544，则只表示不能访问存储有数据记录的 I/O 存储区的任何字

节。 数据传送继续。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

DPRD_DAT： 读取 DP 标准从站的一致性数据 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“DPRD_DAT”，可以一致性地读取一个 DP 标准从站/PROFINET IO 设备的数据； 大

长度如下： 
• 有关 大长度，参见随 CPU 提供的文档。

• 如果在数据的传送过程中未发生任何错误，则将读取的数据存储到 RECORD 指示的目标

区域中。

目标区域的长度必须和所选模块的组态长度相同。如果从模块化配置或具有几个 DP 标识符

的 DP 标准从站中读取，则每次“DPRD_DAT”调用，只能访问组态启动地址处一个模块/DP 标
识符的数据。 

说明

S7-300/400 产品系列的 CPU 支持高达 64 字节的一致性数据。可通过指令“DPRD_DAT”处理

范围超过 4 个字节的一致性数据。然而，也可使用该指令处理范围为 1 个字节的数据。访

问错误将触发输出错误代码 W#16#8090。

指令
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说明

固件版本为 V6.0 及以上版本的 S7-400 CPU
对于固件版本为 V6.0 及以上版本的 S7-400 CPU，所有地址通常都接受调用 DPRD_DAT。这

表示用户可使用 DPRD_DAT 访问尚未组态整体一致性的地址。

参数

下表列出了“DPRD_DAT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

待读取数据的 
模块的智能区域中组态的 
起始地址

注：地址必须以十六进制格式指定。例

如，起始地址 100 表示：

LADDR:=W#16#64
RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误， 

则返回值将包含错误代码。

RECORD Output ANY I、Q、M、D、L 要读取的用户数据所在的目标区域。只要

已为所选模块进行了组态，目标区域就必

须准确。数据类型只能为 BYTE。
注：注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 需要 DB 参数的所有技术数据

（例如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。只

有 S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编
号，否则会导致用户程序报错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

说明

如果访问 DPV1 从站，则这些从站的错误信息将从 DP 主站转发给该指令。有关该错误信息

的说明，请参见 STATUS[3] 参数 STATUS (页 7298)。

指令
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错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8090 • 没有为指定的逻辑基址组态模块。

• 忽略了有关一致性数据长度的限制。（适用于固件版本不超过 V5.3 的 S7-400 CPU；此条

款对于固件版本 V6.0 及更高版本无效。）

• 在 LADDR 参数中，未输入十六进制格式的起始地址。

8092 在 ANY 引用中指定了非 BYTE（字节）类型。

8093 在 LADDR 指定的逻辑地址处没有能够读取一致性数据的 DP 模块/PROFINET IO 设备。

80A0 访问 I/O 设备时检测到访问错误。

80B0 • 对于 S7-300 CPU（所有固件版本）和固件版本不超过 V5.3 的 S7-400 CPU：外部 DP 接口

模块上发生从站故障。

• 对于固件版本为 V6.0 及以上版本的 S7-400 CPU：从站故障，或者外部 DP 连接的非一致

性数据访问错误（CP 也会指示 CPU 已发生错误。）

80B1 特定目标区域长度与组态用户数据 
长度不相同。

80B2 外部 DP 接口模块发生系统错误。

80B3 外部 DP 接口模块发生系统错误。

80C0 模块尚未读取数据。

80C2 外部 DP 接口模块发生系统错误。

80Fx 外部 DP 接口模块发生系统错误。

87xy 外部 DP 接口模块发生系统错误。

808x 外部 DP 接口模块发生系统错误。

8xyy 常见错误信息

另请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)” 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7329



应用

由于使用访问 I/O 或过程映像输入表的加载命令只能读取 多 4 个连续的字节，因此需要使用

“DPRD_DAT”。 

说明

根据需要，还可以通过输入的过程映像，读取一致性数据。

• 可以参考相关文档，来确定 S7-300 CPU 是否能够处理该功能。

• 而所有 S7-400 CPU 都可以处理该功能。

小心

I/O 访问

使用“DPRD_DAT”时，应避免访问具有分配了 OB6x 连接（等时同步模式中断）的过程映像

分区的 I/O 区域。

数据一致性

另请参见“数据一致性 (页 8314)”部分。 

DPWR_DAT： 将一致性数据写入 DP 标准从站 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令该指令，可以将 RECORD  中的数据，一致性地传送到寻址的 DP 标准从站/PROFINET 
IO 设备；并且，根据需要，还可传送到过程映像（前提是已将 DP 标准从站的相关地址区域

组态为过程映像中的一致性区域）。 
以下内容针对可以传送的 长数据：有关 大长度，参见随 CPU 提供的文档。数据是同步

传送的，也就是说，当指令执行完成后，写入操作也即完成。

源区域的长度必须和所选模块的组态长度相同。如果 DP 标准从站采用模块化设计，则只能

访问 DP 从站的一个模块。

说明

S7-1200/1500 产品系列的 CPU 支持高达 64 字节的一致性数据。通过指令“DPWR_DAT”，可

将范围超过 4 个字节的一致性数据写入子模块或设备中。然而，也可使用该指令处理范围为 1 
个字节的数据。访问错误将触发输出错误代码 W#16#8090。

指令
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说明

固件版本为 V6.0 及以上版本的 S7-400 CPU
对于固件版本为 V6.0 及以上版本的 S7-400 CPU，所有地址通常都接受调用 DPWR_DAT。这

表示用户可使用 DPWR_DAT 访问尚未组态整体一致性的地址。

参数

下表列出了“DPWR_DAT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

要将数据写入其中的模块 PIQ 区域的已组

态启动地址。

注：地址必须以十六进制格式指定。例

如，起始地址 100 表示：

LADDR:=W#16#64
RECORD Input ANY I、Q、M、D、L 写入用户数据的 

源区域。只要已为所选模块进行了组态，

目标区域就必须准确。数据类型只能为 
BYTE 。
注：注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 需要 DB 参数的所有技术数据

（例如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。只

有 S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编号，

否则会导致用户程序报错。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误， 
则返回值将包含错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

说明

如果访问 DPV1 从站，则这些从站的错误信息将从 DP 主站转发给该指令。有关该错误信息

的说明，请参见“STATUS[3] 参数 STATUS (页 7298)”。

指令
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错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

808x 外部 DP 接口模块发生系统错误。

8090 • 没有为指定的逻辑基址组态模块。

• 忽略了有关一致性数据长度的限制。（适用于固件版本不超过 V5.3 的 S7-400 CPU；此条

款对于固件版本 V6.0 及更高版本无效。）

• 在 LADDR 参数中，未输入十六进制格式的起始地址。

8092 在 ANY 引用中指定了非 BYTE（字节）类型。 
8093 在 LADDR 指定的逻辑地址处没有能够写入一致性数据的 DP 模块/PROFINET IO 设备。 
80A1 访问 I/O 设备时检测到访问错误。

80B0 • 对于 S7-300 CPU（所有固件版本）和固件版本不超过 V5.3 的 S7-400 CPU：外部 DP 接口

模块上发生从站故障。

• 对于固件版本为 V6.0 及以上版本的 S7-400 CPU：从站故障，或者外部 DP 连接的非一致

性数据访问错误（CP 也会指示 CPU 已发生错误。）

80B1 特定目标区域长度与组态用户数据 
长度不相同。 

80B2 外部 DP 接口模块发生系统错误。

80B3 外部 DP 接口模块发生系统错误。

80C1 模块尚未处理前一个写入 
作业的数据。

80C2 外部 DP 接口模块发生系统错误。

80Fx 外部 DP 接口模块发生系统错误。

85xy 外部 DP 接口模块发生系统错误。

8xyy 常见错误信息

另请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)” 

指令
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应用

由于使用可以访问 I/O 或过程映像输出表的传送指令，只能写入 多 4 个连续字节，此时就

需要使用指令“DPWR_DAT”。

说明

根据需要，还可以通过输入的过程映像，读取一致性数据。

可参考相关文档，确定 S7-300 CPU 是否能够处理该功能。

• 而所有 S7-400 CPU 都可以处理该功能。

• 写入一致性数据时，请勿同时进行以下操作：要么使用“DPWR_DAT”，要么通过过程映像输出
表写入。

小心

I/O 访问

使用“DPWR_DAT”时，应避免访问具有分配了 OB6x 连接（等时同步模式中断）的过程映像

分区的 I/O 区域。

数据一致性

另请参见“数据一致性 (页 8314)”

智能设备/智能从站 (S7-300, S7-400)

RCVREC： 接收数据记录 (S7-300, S7-400)

说明

智能设备可以从上位控制器接收数据记录。 使用指令“RCVREC”（receive record），可以在

用户程序中进行接收。

该指令具有以下操作模式：

• 检查智能设备是否有数据记录接收请求。

• 将数据记录提供给输出参数。

• 给上位控制器发送响应。

使用输入参数 MODE，可以确定该指令的操作模式（见下面）。

智能设备必须处于 RUN 或 STARTUP 操作模式。

指令
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使用 MLEN，可以指定要接收的 大字节数。 目标区域 RECORD 的所选长度应至少为 MLEN 
个字节。

如果数据已接收（MODE=1 或 MODE=2），则输出参数 NEW 表示数据已存储在 RECORD 
中。 注意 RECORD 应有足够的长度。 输出参数 LEN 存储所接收数据记录的实际长度，单位为

[字节]。
将 CODE1 和 CODE2 置为 0，以给上位控制器发送肯定应答。 如果接收的数据记录要被拒绝，

可通过 CODE1 的 Error Code 1 和 CODE2 的 Error Code 2，给上位控制器发送否定应答。

说明

如果智能设备已接收到数据记录接收请求，则必须确认该请求在特定时间内完成。 确认后，

必须在该时间段内，向上位控制器发送响应。 否则，智能设备会检测到超时错误，造成智

能设备的操作系统向上位控制器发送否定应答。 有关该时间段的取值，参见 CPU 技术规范。

发生错误后，输出参数 STATUS 接收到错误信息。

操作模式

使用输入参数 MODE，可以确定指令“RCVREC”行的操作模式。 具体解释见下表。

MODE 含义

0 检查是否存在数据记录接收请求。

如果在智能设备中存在上位控制器的数据记录，则该指令只写入输出参数 NEW、SLOT、INDEX 和 
LEN。 如果通过 MODE=0 调用该指令多次，则输出参数只针对同一请求。

1 从智能设备的任何子插槽接收数据记录。

如果在智能设备中存在用于智能设备任何子插槽的上位控制器的数据记录，则该指令只写入输出参

数，并将数据记录传送到参数 RECORD。
2 从智能设备的特定子插槽接收数据记录

如果在智能设备中存在用于智能设备特定子插槽的上位控制器的数据记录，则该指令只写入输出参

数，并将数据记录传送到参数 RECORD。
3 向上位控制器发送一个肯定应答。

该指令检查上位控制器的请求，以接收数据记录，接受现有数据记录，并向上位控制器发送肯定确

认。

4 向上位控制器发送否定应答。

该指令检查上位控制器的请求，以接收数据记录，拒绝现有数据记录，并向上位控制器发送否定确

认。 将拒绝原因输入到输入参数 CODE1 和 CODE2。

指令
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说明

接收到数据记录后（NEW=1），必须调用“RCVREC”两次，以确保完全处理。 必须按下面顺

序操作：

• 首次调用时，MODE=1 或 MODE=2
• 第二次调用时，MODE=3 或 MODE=4

参数

下表列出了指令“RCVREC”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input INT I、Q、M、D、L 或
常数

模式

F_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

用于要接收数据记录的智能设备传送区域

中的子插槽（仅对 MODE = 2）。 high 
word 始终置为 0。

MLEN Input INT I、Q、M、D、L 或
常数

要接收数据记录的 大长度，单位[字节]

CODE1 Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常数

0（对于 MODE=3）和/或 Error Code 1
（对于 MODE=4）

CODE2 Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常数

0（对于 MODE=3）和/或 Error Code 2
（对于 MODE=4）

NEW Output BOOL I、Q、M、D、L • MODE= 0：接收到新的数据记录

• MODE = 1 或 2： 数据记录已传送到 
RECORD

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息

SLOT Output INT I、Q、M、D、L 与 F_ID 相同

SUBSLOT Output INT I、Q、M、D、L 与 F_ID 相同

INDEX Output INT I、Q、M、D、L 接收的数据记录数

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

LEN Output INT I、Q、M、D、L 接收的数据记录长度

RECORD InOut ANY I、Q、M、D、L 接收的数据记录所在的目标区域。

注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 需要 DB 参数的所有技术数据

（例如，P#DB13.DBX0.0 Byte 100）。 只
有 S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编号，

否则会导致用户程序报错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS
有关参数 STATUS 说明的信息，请参见“参数 STATUS (页 7298)”

PRVREC： 使数据记录可用 (S7-300, S7-400)

说明

智能设备可以从上位控制器接收请求，以使数据记录可用。 使用指令“PRVREC”，智能设备

可使数据记录在用户程序中可用（provide record）。

该指令具有以下操作模式：

• 检查智能设备是否有使数据记录可用请求。

• 将请求的数据记录传送到上位控制器。

• 向上位控制器发送响应。

使用输入参数 MODE，通过该指令，可以确定执行的工作方式（见下面）。

智能设备必须处于 RUN 或 STARTUP 操作模式。

通过 LEN 输入要发送数据记录应具有的 大字节数。 目标区域 RECORD 的所选长度应至少为 
LEN 个字节。

如果存在使数据记录可用请求（MODE=0），则输出参数 NEW = TRUE。

指令
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如果已接受使数据记录可用请求，则将肯定应答的 RECORD 写入具有请求数据记录的上位控

制器，并将 0 写入 CODE1 和 CODE2。 如果使数据记录可用请求要被拒绝，可通过 CODE1 
的 Error Code 1 和 CODE2 的 Error Code 2，给上位控制器发送否定应答。

说明

如果智能设备已接收到使数据记录可用请求，则必须确认该请求在特定时间内完成。 确认

后，必须在该时间段内，向上位控制器发送响应。 否则，智能设备会检测到超时错误，造

成智能设备的操作系统向上位控制器发送否定应答。 有关该时间段的取值，参见 CPU 技术

规范。

发生错误后，输出参数 STATUS 接收到错误信息。

操作模式

使用输入参数 MODE，可以确定指令“PRVREC”行的工作方式。 具体解释见下表。

MODE 含义

0 检查是否存在使数据记录可用请求。

如果在智能设备中存在上位控制器的使数据记录可用请求，则该指令只写入输出参数 NEW、SLOT、
INDEX 和 RLEN。 如果通过 MODE=0 调用该指令多次，则输出参数只针对同一请求。

1 从智能设备的任何子插槽接收使数据记录可用请求。

如果在智能设备中存在用于智能设备任何子插槽，且来自上位控制器的数据记录可用请求，则该指

令只写入输出参数。

2 从智能设备的特定子插槽接收使数据记录可用请求。

如果在智能设备中存在用于智能设备特定子插槽，且来自上位控制器的使数据记录可用请求，则该

指令只写入输出参数。

3 使数据记录可用，并向上位控制器发送肯定应答。

该指令检查上位控制器的请求，以使数据记录可用，将请求的数据记录提供给 RECORD，并向上位

控制器发送肯定确认。

4 向上位控制器发送否定应答。

该指令检查上位控制器的请求，以使数据记录可用，拒绝该请求，并向上位控制器发送否定确认。 
将拒绝原因输入到输入参数 CODE1 和 CODE2。

指令
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说明

接收到请求后（NEW=1），必须调用该指令两次，以确保完全处理。 必须按下面顺序操作：

• 首次调用时，MODE=1 或 MODE=2
• 第二次调用时，MODE=3 或 MODE=4

参数

下表列出了指令“PRVREC”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input INT I、Q、M、D、L 或
常数

模式

F_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

用于要发送数据记录的智能设备传送区域中

的子插槽（仅对 MODE=2）。 high word 始
终置为 0。

CODE1 Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常数

0（对于 MODE=3）和/或 Error Code 1（对

于 MODE=4）
CODE2 Input BYTE I、Q、M、D、L 或

常数

0（对于 MODE=3）和/或 Error Code 2（对

于 MODE=4）
LEN Input INT I、Q、M、D、L 或

常数

要发送数据记录的 大长度，单位[字节]

NEW Output BOOL I、Q、M、D、L 上位控制器已请求新的数据记录。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息

SLOT Output INT I、Q、M、D、L 与 F_ID 相同

SUBSLOT Output INT I、Q、M、D、L 与 F_ID 相同

INDEX Output INT I、Q、M、D、L 要发送数据记录的数量

RLEN Output INT I、Q、M、D、L 要发送数据记录的长度

RECORD InOut ANY I、Q、M、D、L 数据记录可用

注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 需要 DB 参数的所有技术数据（例

如，P#DB13.DBX0.0 Byte 100）。 只有 
S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编号，否则

会导致用户程序报错。

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS
有关参数 STATUS 说明的信息，请参见“参数 STATUS (页 7298)”

SALRM： 发送中断 (S7-300, S7-400)

SALRM 说明 (S7-300, S7-400)

说明     
使用该指令，可以将传送区域中一个插槽的中断（虚拟插槽），从智能从站的用户程序发送

到相关 DP 主站。这可启动 DP 主站中的相关 OB。
随同中断也可发送附加中断特定信息。使用该指令，可以读取 DP 主站中的所有附加信息。

该指令只能用于 S7 兼容模式。

• DP：主站使用 GSD 文件集成智能从站。

• S7 兼容：智能从站通过组态连接到主站。

说明

指令“SALRM”的接口与标准“PROFIBUS and PROFINET Guideline Communication Function 
Blocks on PROFIBUS DP and PROFINET IO”中定义的“SALRM”函数块接口相同。

功能描述

指令“SALRM”不同步执行，即会跨过多次调用。使 REQ = 1，调用该指令，将开始中断传送。

在中断处理得到 DP 主站确认或取消前，发送过程都会处于激活状态。

输出参数 BUSY 和输出参数 STATUS  的第 2 个和第 3 个字节用于显示作业状态。STATUS  的第 2 
个和第 3 个字节与不同步执行的指令的输出参数 RET_VAL 一致。

另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)”
当输出参数 BUSY  = FALSE  时，中断传送即完成。

作业标识

如果使用指令“SALRM”，将中断传送到 DP 主站，然后在当前作业完成前再次调用该指令，则

该指令的进一步响应将取决于在同一作业中是否有新的调用。

指令
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如果参数 ID  和 ATYPE  与仍未完成的作业一致，则新的调用就认为是跟随调用。

参数

下表列出了“SALRM”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：传送中断

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

在 DP 从站中，连接 DP 主站的传送区域的

所有逻辑地址（虚拟插槽），站的诊断地

址和插槽 2 的逻辑地址除外。

相关信息位于低字中。在高字中输入 0。
第 15 位为 I/O ID：0 = 输入地址，1 = 输
出地址。

ATYPE 
(页 7342)

Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

中断类型

中断类型的 ID。可能的值：

• 1：诊断中断

• 2：过程中断

ASPEC 
(页 7343)

Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

中断指示符：

• 0：没有其它信息

• 1：进入事件，故障插槽

• 2：离开事件，插槽不再有故障

• 3：离去事件，插槽仍有故障

LEN (页 7343) Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

要发送的附加中断信息的长度，单位[字
节]
大值：16

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L DONE=1：中断已传送

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：中断传送尚未完成

ERROR 
(页 7344)

Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1：发生错误。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

STATUS 
(页 7344)

Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息

AINFO 
(页 7345)

InOut ANY I、Q、M、D、L 中断信息

附加中断信息的源数据

注：请注意，在 S7-300 CPU 中，参数 
AINFO 通常需要指定 DB 参数的所有规范

（如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。只有 
S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编号，否

则会导致用户程序报错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

“SALRM”调用对模块状态信息及组错误 LED (SF) 的影响

如各种 CPU 一样，智能从站在模块状态信息中存储有其插槽的属性。

另请参见“SZL-ID W#16#xy91 - 模块状态信息 (页 7577)”
使用“SALRM”发送诊断中断时，智能从站的操作系统会影响从站本地模块状态信息，并根据 
AINFO  中字节 0 中的第 0 位影响 SF LED（该位作为“模块故障”添加到状态信息）。但是，

在智能从站中不进行诊断缓冲区输入操作，不启动诊断中断 OB。

指令
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DP 主站和智能从站间模块状态信息的一致性

下面章节将阐述不同的场景及其对模块状态信息的影响：

• 站返回（导致在 DP 主站和智能从站中启动 OB 86）
模块状态信息会受到智能从站和 S7 主站的影响（“模块故障”位将复位）。如果在站返

回后，从用户角度看，在智能从站仍有故障，则必须通过“SALRM”调用，报告给 DP 主站。

• DP 主站的 STOP-RUN 转换（导致在智能从站中启动 OB 82）
智能从站中的模块状态信息保持不变。DP 主站复位相关模块状态信息中“模块故障”位。

为确保 DP 主站和智能从站间在 S7 兼容模式下的模块状态信息一致性，必须如下对智能

从站作出响应：

– 对于每一个无故障虚拟插槽，使用“SALRM”，将离开诊断中断发送到 DP 主站。

– 对于每一个有故障虚拟插槽，使用“SALRM”，将进入诊断中断发送到 DP 主站。

• 智能从站的 STOP-RUN 转换（导致在 DP 主站中启动 OB 82）
DP 主站中的模块状态信息保持不变，智能从站中的模块状态信息复位（“模块故障”位

复位）。

为确保 DP 主站和智能从站间模块状态信息一致性，必须如下对智能从站作出响应：

– 对于每一个无故障虚拟插槽，使用“SALRM”，将离开诊断中断发送到 DP 主站。

– 对于每一个有故障虚拟插槽，使用“SALRM”，将进入诊断中断发送到 DP 主站。

说明

由于“SALRM”不同步执行，“SALRM”调用不能在启动 OB 中完成。换言之，即必须在循

环程序中运行，直至完成。

主站和智能从站间所有上述模块状态信息的差别只会在通过“SALRM”接收诊断中断的

插槽中出现。这也意味着上述补救措施也只适用于这类插槽。

参数 ATYPE (S7-300, S7-400)

参数 ATYPE
对于 ATYPE  的所有允许值，下表列出了在相关 DP 主站中启动哪个 OB，以及在何种 DP 模
式才允许给定的中断类型。

ATYPE DPV1 标准含义 S7 DP 主站中的相关 OB DP 模式

DP S7 兼容

1 诊断中断 诊断中断 OB (OB82) – √
2 过程中断 过程中断 OB (OB 40 ~ 47) – √

指令
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说明

除上表中给出的信息外，能够使用的中断类型会受到 DP 主站的限制。

中断类型与 S7 主站操作模式间的相关性

对于 S7 兼容模式下的从站（运行于 S7 主站），只有在相关 DP 主站处于 RUN 模式时 (DP: 
Operate)，才会发送硬件中断和诊断中断。   如果 DP 主站处于 STOP 模式 (DP: Clear)，则不

发送中断，“SALRM”提供错误信息 W#16#80C8。 此时，用户负责在稍后时间发送中断。

参数 ASPEC (S7-300, S7-400)

参数 ASPEC
根据相关标准，该参数显示虚拟插槽的诊断状态。 为此，只有在发送诊断中断时，才能给 
ASPEC  赋值非零值。

由于诊断中断（数据记录 0）的附加 S7 中断信息包含进入/离开信息（见“诊断数据”>“主字

节 0 的第 0 位”），必须如下写入附加中断信息信息的字节 0 的第 0 位（模块故障）：

ASPEC AINFO (页 7345) 中的“模块故障”位

0 0
1 1
2 0
3 1

参数 LEN (S7-300, S7-400)

参数 LEN
在 LEN 中，以字节为单位指定要发送附加中断信息的长度。 大允许范围为 0 ~ 16。

指令
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下表列出了所有可能中断类型在智能从站各种操作模式下 LEN 的值。

中断类型 DP S7 兼容

诊断中断 – 4 到 16
过程中断 – 4

下表列出了为 LEN 指定的值非 BYTE 格式的 AINFO (页 7345) 的长度时，“SALRM”的响应。

LEN 的值 “SALRM”的特点

<= AINFO 的长度规格 "SALRM”发送中断至 DP 主站。 发送的附加中断信息的

字节数根据 LEN 中的规定。

超出允许取值范围（< 0 或 > 16） "SALRM”不发送中断。

错误信息： W#16#80B1, STATUS[4]=B#16#FF
> AINFO 的长度规格 "SALRM”发送中断至 DP 主站。 发送的附加中断信息的

字节数根据 AINFO 中的长度信息规定。

错误信息： W#16#00B1, STATUS[4]= AINFO 的长度

规格

参数 STATUS 和 ERROR (S7-300, S7-400)

参数 STATUS 和 ERROR
输出参数 STATUS 用于存储错误信息。 如果编译为 ARRAY[1 ... 4] OF BYTE，则错误信息具

有下列结构：

数组元素 含义

STATUS[1] • B#16#00：无错误

• B#16#C0：智能从站检测到的错误

STATUS[2], 
STATUS[3]

对应于指令的输出参数 RET_VAL

STATUS[4] B#16#00，例外：LEN 和 AINFO (页 7345) 的某些长度冲突。 具体解释

见下表。

指令
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下表列出了“SALRM”的所有特定错误信息。

ERROR STATUS[2,3]
 (W#16#...)

说明

0 0000 作业已正确完成。 如果 LEN < AINFO 的长度，则传送附加中

断信息的 LEN 个字节。

0 00B1 LEN > AINFO 的长度。 作业已完成。 AINFO 中指定的附加中

断信息已发送。STATUS[4] 包含 AINFO 的长度。

0 7000 REQ=0 时的初次调用（空循环）。不发送中断。BUSY 的值为 
0。

0 7001 初始调用时 REQ = 1。作业被初始化。 BUSY 的值为“1”。
0 7002 中间调用（与 REQ 无关）。发送的中断尚未被 DP 主站确认。

BUSY 的值为 1。
1 8090 ID 中指定的地址超出允许地址范围或没有组态。

1 8091 • 已在组态中禁用中断。

• 对于该类型从站，不允许中断。

1 8092 AINFO 中的数据类型非法（允许 BYTE 和 BLOCK-DB）
1 8093 ID 属于一个从其中不能请求中断的虚拟插槽。

1 80B0 ASPEC
• 与 AINFO 的字节 0 中的第 0 位不一致

• 对于所使用的中断类型，值必须为 0
• 超出允许取值范围

1 80B1 LEN 超出允许取值范围。STATUS[4] = B#16#FF。
1 80B5 在 DP 主站中不允许调用“SALRM”。
1 80C3 所需资源（存储器等）当前正被占用。

1 80C5 当前没有可用分布式 I/O 设备（例如，站故障）

1 80C8 该功能在当前 DP 主站操作模式下不允许（DP 主站为 S7 主站，

并处于 STOP 模式）。

参数 AINFO (S7-300, S7-400)

参数 AINFO
参数 AINFO 是附加中断信息的源区域。 只要与智能从站相关，即可在该区域写入任何值。 但
是，如果使用的是 S7 系列 DP 主站，则随中断一起发送的附加信息必须符合 S7 约定。

指令
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如果发送的是诊断中断 (ATYPE (页 7342) =1)，则必须分配相应的数据记录 0，根据需要，也

可能是数据记录 1。
下表所示为 S7 兼容分配的建议。 在这种情况下，“模块故障”位（见上面）已置位。 除了

指示位以外，该建议也相当于故障分配（通电后、智能从站 STOP-RUN 转换后或站返回后）。

数据记录编号 分配

0 B#16#01, 0B, 00, 00
1 S7 兼容模式： 数据记录 0 + 12 个字节（存储 0）

其它信息

另请参见： 诊断数据的结构 (页 7475).

PROFIBUS (S7-300, S7-400)

DP_PRAL： 触发来自 DP 标准从站的硬件中断 (S7-300, S7-400)

说明    
使用该指令，可以从智能从站上的用户程序，在相关 DP 主站上触发过程中断。 这可启动 DP 
主站中的 OB 40。 
使用输入参数 AL_INFO ，可以识别过程中断的原因。 该中断标识符将传送到 DP 主站，并在 
OB 40 中进行分析（变量 OB40_POINT_ADDR）。 
请求的过程中断由输入参数 IOID  和 LADDR  唯一指定。 对于传送存储器中的每一组态地址区，

都可随时触发一个过程中断。

功能描述

"DP_PRAL" 不同步执行，即会跨过多次调用。 当 REQ = 1 时，调用“DP_PRAL”，将启动过程

中断请求。 
输出参数 RET_VAL  和 BUSY  用于指示作业状态。 
另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112). 

指令
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在 DP 主站中 OB 40 执行完毕后，作业即完成。

说明

如果 DP 从站作为标准从站运行，则只要 DP 主站获得诊断帧，作业即完成。

作业标识

输入参数 IOID  和 LADDR  用于唯一指定作业。 
如果已在 DP 从站中调用指令“DP_PRAL”，且在 DP 主站确认请求的过程中断前，再次调用了

该指令，则指令的响应方式取决于在同一作业中是否有新的调用： 如果参数 IOID  和 LADDR  
与尚未完成的作业一致，则该调用编译为跟随调用，与参数 AL_INFO  的值无关，并且 
RET_VAL  = W#16#7002 。

参数

下表列出了指令“DP_PRAL”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ=1：在相关 DP 主站触发过程中断

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

传送存储器中的地址范围标识符（从 DP 
从站的角度）：

• B#16#00：LADDR 的第 15 位指定是

存在输入地址（第 15 位 = 0）还是输

出地址（第 15 位 = 1）。

• B#16#54  = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果该模块是混合模块，则必须指定低位

地址的区域标识符。 如果地址相同，则必

须指定 B#16#54。
LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或

常量

传送存储器中地址范围的起始地址（从 
DP 从站的角度）： 如果该范围属于混合

模块，则必须指定两个地址中的较低的一

个地址。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

AL_INFO Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

中断 ID
这将传送到要在相关 DP 主站中启动的 OB 
40（变量 OB40_POINT_ADDR）。

如果智能从站通过远程主站运行，则必须

在主站中评估诊断帧。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行期间，如果出现错误，则返回值

会包含相应的错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY=1:
触发的过程中断尚未由 DP 主站确认。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 作业已正确完成。

7000 第一次调用时，REQ =0。没有过程中断请求有激活；BUSY  =0。
7001 第一次调用时，REQ =1。过程中断请求已发送到 DP 主站；BUSY  =1。
7002 中间调用（与 REQ  无关）： 触发的过程中断尚未被 DP 主站确认。BUSY  = 1。
8090 传送存储器中的地址范围的起始地址不正确。

8091 中断锁定（通过用户组态）

8093 参数 IOID  和 LADDR  寻址一个不能进行过程中断请求的模块。

80B5 在 DP 主站中不允许调用。

80C3 所需资源（存储器等）当前正被占用。

80C5 当前没有可用分布式 I/O 设备（例如，站故障）

80C8 在当前 DP 主站操作模式下该功能不允许。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 
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DPSYC_FR： 同步 DP 从站/冻结输入 (S7-300, S7-400)

说明   
使用该指令，可以同步一个或多个 DP 从站组。

可将如下的控制命令之一或其组合发送到相关组： 
• SYNC（同时输出并冻结 DP 从站上的输出状态）

• UNSYNC（取消 SYNC 控制命令）

• FREEZE（冻结 DP 从站上的输入状态，读取冻结输入）

• UNFREEZE（取消 FREEZE 控制命令）

在发送上述控制命令前，必须通过组态将 DP 从站分配给组。 同时必须知道哪个 DP 从站分

配给了哪个组，及其编号，以及各组对 SYNC/FREEZE 的反应。

说明

注：在执行暖启动/冷启动时，控制命令 SYNC 和 FREEZE 仍有效。

也请注意，一次只能启动一个 SYNC/UNSYNC 作业或一个 FREEZE/UNFREEZE 作业。

功能描述

"DPSYC_FR" 不同步执行，即会跨过多次调用。 使 REQ = 1，调用“DPSYC_FR”，将启动作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).

作业标识

如果已触发 SYNC/FREEZE 作业，并在第一个作业完成之前，再次调用了“DPSYC_FR”，则指

令的响应取决于同一作业中是否有新的调用。 如果输入参数 LADDR、GROUP  和 MODE  一
致，则该调用将作为跟随调用编译。

指令
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写入 DP 模块的输出

可如下触发写入 DP 模块的输出：

• 通过将命令传送到 DP I/O
• 通过将过程映像输出表写入模块（由操作系统在 OB 1 结束处写入或通过调用指令

“UPDAT_PO (页 7281)”）
• 调用指令“DPWR_DAT (页 7330)”。
正常运行时，DP 主站将输出字节循环传送到 DP 从站的输出（在 PROFIBUS DP 总线循环内）。

如果想同时对过程输出适用特定的输出数据（可能分布在几个从站上），则可以使用指令

“DPSYC_FR”，将控制命令 SYNC 发送到相关 DP 主站。

SYNC 的效果

使用控制命令 SYNC，所选组的 DP 从站切换为同步模式。 换言之，即 DP 主站传送当前的

输出数据，并指示相关 DP 从站冻结其输出。 使用下列输出消息帧，DP 从站可在内部缓冲

区输入输出数据，输出的状态保持不变。

在每个控制命令 SYNC 后，所选组的 DP 从站使用其内部缓冲区的输出数据用于过程输出。

只有在使用指令“DPSYC_FR”发送控制命令 UNSYNC 时，才能再次循环更新输出。

说明

如果所选组的 DP 从站目前没有连接到网络，或发送控制命令时失败，则不会切换到 SYNC 模
式。 在指令的返回值中不会提供该信息。

读取 DP 模块的输入数据

可如下读取 DP 模块的输入数据：

• 使用装入命令到 DP I/O
• 更新过程映像输入表时（由操作系统在 OB 1 结束处或通过调用指令“UPDAT_PI 

(页 7279)”）
• 通过调用指令“DPRD_DAT (页 7327)”。
正常运行时，DP 主站将从其 DP 从站循环接收该输入数据（在 PROFIBUS DP 总线循环内），

并提供给 CPU。
如果想同时从过程读取特定的输入数据（可能分布在几个从站上），则可以使用指令

“DPSYC_FR”，将控制命令 FREEZE 发送到相关 DP 主站。

指令
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FREEZE 的效果

使用控制命令 FREEZE，相关的 DP 从站将切换到冻结 (Freeze) 模式，即 DP 主站指示 DP 从
站冻结当前的输入状态。 然后，将冻结数据传送到 CPU 的输入区域。 
在每次控制命令 FREEZE 执行完后，DP 从站即再次冻结其输入。

只有在使用指令“DPSYC_FR”发送控制命令“UNFREEZE”后，DP 主站才再次接收循环接收输入

的当前状态。

说明

如果所选组的 DP 从站目前没有连接到网络，或发送控制命令时失败，则不会切换到 FREEZE 
模式。 在指令的返回值中不会提供该信息。

数据一致性

由于 DPSYC_FR 功能不同步执行，可由更高一级的优先级中断，所以当使用指令“DPSYC_FR”
时，应确保过程映像与 I/O 的实际输入和输出一致。

这可通过遵循以下规则来保证：

• 为“SYNC 输出”和“FREEZE”输入定义合适的过程映像分区（仅限 S7-400）。 在每次调用

作业 SYNC 之前，立即调用指令“UPDAT_PO (页 7281)”。 在 后调用作业 FREEZE 之后，

立即调用指令“UPDAT_PI (页 7279)”。
• 或者： 只为作业 SYNC 中涉及的输出和作业 FREEZE 中涉及的输入，使用直接 I/O 访问。  

当作业 SYNC 仍处于激活状态时，不要写入这些输出；当作业 FREEZE 仍处于激活状态时，

不要读取这些输入。

使用 DPWR_DAT  和 DPRD_DAT
在使用指令“DPWR_DAT (页 7330)”时，在发送作业 SYNC 进行输出之前，该指令必须执行

完毕。

在使用指令“DPRD_DAT (页 7327)”时，在发送作业 FREEZE 进行输入之前，该指令必须执行

完毕。

启动和“DPSYC_FR”
需要用户在启动 OB 中发送 SYNC 和 FREEZE。
如果想在用户程序启动时，一个或多个组的输出都处于 SYNC 模式，则必须在启动时对这些

输出进行初始化，并使用控制命令 SYNC，完全执行指令“DPSYC_FR”。

指令
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如果想在用户程序启动时，一个或多个组的输入都处于 FREEZE 模式，则必须在启动时对这

些输入，使用控制命令 FREEZE，完全执行指令“DPSYC_FR”。

参数

下表列出了指令“DPSYC_FR”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 电平触发控制参数 REQ=1： 作业 SYNC/
FREEZE 的触发

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

DP 主站的逻辑地址

GROUP Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

组选择

第 0 位 = 1： 已选择组 1
第 1 位 = 1： 已选择组 2
:
第 7 位 = 1： 已选择组 8
每个作业可选择几个组。 值 B#16#0 无效。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

作业 ID（编码符合 EN 50 170 Volume 2，
PROFIBUS）
第 0 位： 预留（值 0）
第 1 位： 预留（值 0）
第 2 位：

• = 1: 将执行 UNFREEZE
• = 0: 无意义

第 3 位：

• = 1: 将执行 FREEZE
• = 0: 无意义

第 4 位：

• = 1: 将执行 UNSYNC
• = 0: 无意义

第 5 位：

• = 1: 将执行 SYNC
• = 0: 无意义

第 6 位： 预留（值 0）
第 7 位： 预留（值 0）
 
可能的值：

• 每个作业一个 ID：
– B#16#04 (UNFREEZE)
– B#16#08 (FREEZE)
– B#16#10 (UNSYNC)
– B#16#20 (SYNC)

• 每个作业多个 ID：
– B#16#14 (UNSYNC, UNFREEZE)
– B#16#18 (UNSYNC, FREEZE)
– B#16#24 (SYNC, UNFREEZE)
– B#16#28 (SYNC, FREEZE)

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会包含一个

错误代码。

应确保每次块执行后对 RET_VAL  进行评估。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY=1:
SYNC/FREEZE 作业尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

说明

如果访问 DPV1 从站，则这些从站的错误信息将从 DP 主站转发给该指令。 有关该错误信息

的说明，请参见 STATUS[3]，参数 STATUS (页 7298)。

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 作业已正确完成。

7000 第一次调用时，REQ =0。使用 LADDR、GROUP  和 MODE  指定的作业没有激活；BUSY  =0。
7001 第一次调用时，REQ =1。使用 LADDR、GROUP  和 MODE  指定的作业已触发；BUSY  =1。
7002 中间调用（与 REQ  无关）。 激活的作业 SYNC/FREEZE 仍处于激活状态；BUSY  = 1。
8090 使用 LADDR  选择的模块不是 DP 主站。

8093 使用 LADDR  选择的模块不允许使用该指令（DP 主站的组态或版本）。

8094 参数 GROUP  不正确

8095 参数 MODE  不正确

80B0 使用 GROUP  选择的组没有组态。

80B1 使用 GROUP  选择的组没有分配给该 CPU。
80B2 不允许在使用 GROUP 选择的组中使用 MODE  指定的作业 SYNC 。
80B3 使用 MODE  指定的作业 FREEZE 在使用 GROUP  选择的组中不允许。

80C2 资源在 DP 主站中的临时存储： DP 主站目前正在处理一个 CPU 的 大可能数量的作业。

80C3 由于只触发了一个 SYNC/UNSYNC 作业，目前不能启用 SYNC/UNSYNC 作业。 请检查用户程序。

指令
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错误代码

(W#16#...)
说明

80C4 由于只触发了一个 FREEZE/UNFREEZE 作业，目前不能启用 FREEZE/UNFREEZE 作业。 请检查用

户程序。

80C5 直接在 DP 接口短路

80C6 由于断开了 I/O，CPU 异常中断该作业 
80C7 由于 DP 主站暖启动或冷启动，作业异常中断

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

DPNRM_DG： 读取 DP 从站的诊断数据 (S7-300, S7-400)

说明

使用“DPNRM_DG”指令以“PROFIBUS EN 50,170 第 2 卷”中指定的格式读取 DP 从站的当前

诊断数据。 数据传送成功后，已读取的数据将送入 RECORD 指示的目标范围中。

有关从站诊断的基本结构，请参见下表；详细信息，请参见 DP 从站手册。

字节 含义

0 站状态 1
1 站状态 2
2 站状态 3
3 主站编号

4 供应商 ID（高位字节）

5 供应商 ID（低位字节）

6 ... 附加的从站特定诊断信息

功能描述

读取过程是异步执行的，即它可以跨越多个调用。 输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作

业状态。

另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7355



调用

通过在指令调用期间使输入参数 REQ = 1，即可读取。

参数

下表列出了指令“DPNRM_DG”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：读取请求

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

DP 从站已组态的诊断地址

注： 地址格式必须为十六进制，例如诊断地

址 1022 表示为： LADDR:=W#16#3FE.
RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会包含一

个错误代码。 如果未发生错误，则实际传送

的数据长度输入到 RET_VAL 。
RECORD Output ANY I、Q、M、D、L 已读取的诊断数据的目标区域。 数据类型只

能为“BYTE ”。 要读取的数据记录或目标范围

的 小长度为 6 个字节。要发送的数据记录

的 大长度为 240 个字节。标准从站可提供 
240 到 244 个字节的诊断数据。 此时，将

前 240 个字节数据传送到目标范围，同时在

数据中置位溢出位。

注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 需要 DB 参数的所有技术数据（例

如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。 只有 
S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编号，否则

会导致用户程序报错。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY=1:
读取过程尚未完成。

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
有关其它编程语言中数据类型转换的信息，请参见“数据类型转换概述 (页 389)”。

参数 RECORD
CPU 将计算读取的诊断数据的实际长度：

指令
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如果为 RECORD 指定的长度

• 小于提供的数据字节数，则数据会被丢弃，并在 RET_VAL 中输入相应的错误代码。

• 大于或等于所指定的数据字节数，则将数据接收到目标区域中，并在 RET_VAL 中输入实

际长度（正值）。

说明

必须确保属于一个作业的所有调用中的 RECORD 实参都一致。

作业由 LADDR 输入参数唯一标识。

RET_VAL 参数

• 如果执行功能时出错，则返回值中会包含一个错误代码。

• 如果在数据传送过程中没有发生错误，则 RET_VAL 将存储读取数据的长度（单位为字节，

正值）。

说明

在 DP 从站中读取的数据量取决于其诊断状态。

有关参数 RET_VAL  的错误信息的评估，请参见 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)。 
该章节还阐述了指令的常见错误信息。 “DPNRM_DG”的特定错误信息是“RD_REC (页 7320)”
错误信息的子集。

诊断数据为 240 个字节以上的标准从站

对于标准诊断数据量在 241 到 244 个字节之间的标准从站，请注意以下事项：

如果为 RECORD 指定的长度

• 小于 240 个字节，则会丢弃该数据，并在 RET_VAL 中输入相应的错误代码。

• 如果为 RECORD 指定的长度大于或等于 240 个字节，则将标准诊断数据的前 240 个字节

传送到目标范围中，并在该数据中置位溢出位。

S7-400 的系统资源

如果对一个当前未处理的作业调用“DPNRM_DG”，则对于 S7-400，将占用 CPU 的资源（存

储空间）。如果没有超过 CPU 的 大并发激活“DPNRM_DG”作业数，则对于多个从站，可逐

一调用“DPNRM_DG”。
即使同时激活了几个作业，所有作业也都可相互不干扰地执行。 
如果达到了系统资源的极限，可通过 RET_VAL 指示。 此时，可重复执行作业。

指令
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参见

数据类型转换概述 (页 389)

DP_TOPOL： 获取 DP 主站系统的拓扑结构 (S7-300, S7-400)

说明

使用该指令，可以触发对所选 DP 主站系统拓扑结构的确定。 调用该指令时将寻址 DP 主站

系统上的所有诊断中继器。

说明

只能一次确定一个 DP 主站系统的拓扑结构。

拓扑结构的确定是详细显示线路出错位置的前提条件。 组态后并且每次更改到 DP 主站系统

的实际组态后，必须使用“DP_TOPOL”重复进行拓扑结构确定。

实际组态的更改包括：

• 线路长度的更改

• 添加或删除具有中继功能的站或组件

• 更改站地址

如果诊断中继器报告出错，则“DP_TOPOL”    将写入输出 DPR  和 DPRI ，时间为“DP_TOPOL”所
经历的时间。 如果所选 DP 主站系统的多个诊断中继器报告出错，则“DP_TOPOL”将有关报告

出错的第一个诊断中继器的信息写入“DPR ”和“DPRI ”。 通过编程设备或使用指令

“DPNRM_DG (页 7355)”，可以读出全部诊断信息。 如果没有诊断中继器报告出错，则输出 
DPR  和 DPRI  的值均为 NULL。
如果想在发生错误后，重复进行拓扑结构确定，则必须首先置位“DP_TOPOL”。 这可通过使

“REQ=0 ”和“R=1”来调用“DP_TOPOL”进行。

功能描述

"DP_TOPOL”不同步执行，即会跨过多次调用。 通过 REQ=1  来调用“DP_TOPOL”，即可启动

总线拓扑结构确定。 如果想取消这一过程，可使“R=1 ”来调用“DP_TOPOL”。
输出参数 RET_VAL  和 BUSY  用于指示作业状态。

指令
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另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).

说明

确定拓扑结构可能需要几分钟时间。

作业标识

输入参数 DP_ID 用于唯一指定作业。 
如果已调用指令“DP_TOPOL”，且在重新确定拓扑结构之前，再次调用了该指令，则指令的

响应方式取决于在同一作业中是否有新的调用： 如果参数 DP_ID 与尚未完成的作业一致，则

该调用作为随动调用编译，并且 RET_VAL = W#16#7002。 如果还涉及其它作业，则 CPU 将
会拒绝它。

参数

下表列出了指令“DP_TOPOL”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ=1：触发拓扑结构确定

R Input BOOL I、Q、M、D、L R=1：取消拓扑结构确定

DP_ID Input INT I、Q、M、D、L 或
常数

确定其拓扑结构的 DP 主站系统 ID

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行期间，如果出现错误，则返回值会

包含相应的错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY=1：拓扑结构确定仍未完成。

DPR Output BYTE I、Q、M、D、L 报告出错的诊断中继器的 PROFIBUS 地址。

DPRI Output BYTE I、Q、M、D、L 报告出错的测量段诊断中继器：

• 第 0 位 = 1： 总线段 DP2 上的临时故障

• 第 1 位 = 1： 总线段 DP2 上的永久故障

• 第 4 位 = 1： 总线段 DP3 上的临时故障

• 第 5 位 = 1： 总线段 DP3 上的永久故障

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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参数 RET_VAL
在查看下表中的错误信息（错误代码 W#16#8xyz）时，注意有以下两种错误类型：

• 临时错误（错误代码 W#16#80A2 至 80A4、80C3、80C5）：

这类错误无需用户介入即可排除；即，建议再次调用“DP_TOPOL”（根据需要，可多次调

用）。

临时错误举例： 当前正在使用的必要资源（W#16#80C3）。

• 永久错误（错误代码 W#16#8082，80B0，80B2）：

这类错误代码不能自行修正。 只有排除这种错误，才能重新调用指令“DP_TOPOL”。 永久

错误举例： DP 主站/CPU 不支持该服务。 (W#16#80B0).

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 作业已经成功完成。

7000 REQ=0 时第一次调用。 不触发拓扑结构确定。BUSY 的值为“0”。
7001 REQ=1 时第一次调用。 已发送执行拓扑结构确定的请求。BUSY  的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ  无关）： 拓扑结构确定尚未完成。BUSY  = 1。
7010 已尝试取消拓扑结构确定。但没有带有指定 DP_ID 的运行作业。BUSY  的值为“0”。 
7011 R=1 时第一次调用。 已触发取消拓扑结构确定。BUSY  = 1。
7012 中间调用： 拓扑结构确定的取消尚未完成。BUSY  的值为“1”。
7013 后调用： 拓扑结构确定已取消。BUSY  的值为“0”。
8082 未使用指定 DP_ID 来组态 DP 主站系统。

80A2 拓扑结构确定过程中出错；详细信息，请参见输出参数 DPR  和 DPRI。
80A3 拓扑结构确定过程中出错： 监视时间已过（超时）。 
80A4 通信总线上的通信中断

80B0 DP 主站/CPU 不支持该服务。

80B2 拓扑结构确定过程中出错： 在所选 DP 主站系统中没有找到诊断中继器。

80C3 所需资源当前正在使用。 可能的原因： 已启动辅助拓扑结构确定（一次只允许一个拓扑结构

确定）。

80C5 DP 主站系统目前不存在。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 
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ASi (S7-300, S7-400)

ASi_3422：控制 AS-i 主站行为 (S7-300, S7-400)

说明

将操作模式“扩展操作”用于 CP 342-2 时，需要使用指令“ASi_3422”。 通过扩展操作，可

使用用户程序全面控制主站的行为。 与以前一样，对输入和输出的访问是在 CP 342-2 的标

准操作中完成的。

对 CP342-2 的命令调用将通过指令从用户程序来完成。 可在一个发送缓冲区中指定命令调

用并启动作业。

指令“ASi_3422”可将命令调用传送到 CP342-2。 作业完成时将传送作业状态，并在一个接收

缓冲区中提供可能的响应数据。

调用

必须针对每个 CP342-2 循环调用此指令。 每个 CP342-2 一次只能处理一个作业。 当前作业

无法中断，且该指令不会监视时间。 指令“ASi_3422”是不间断执行的。 因此，不能在可相

互中断的程序优先级中对调用进行编程（例如，OB 1 和 OB 35 中的调用）。

可在用户程序中对命令处理进行如下组态：

1. 在重启 S7 用户程序时，使用参数值 STARTUP = TRUE 调用“ASi_3422”一次。

2. 在用户程序的一个发送缓冲区中指定命令调用。 使用调用参数 SEND 来传送这个发送缓冲区。
可在通信处理器硬件文档中了解有关命令接口和 ASi 从站命令的详细信息。

3. 根据命令类型，可能需要使用响应缓冲区。 使用调用参数 RECV 来传送这个响应缓冲区。 此
接口的状态信息无需响应缓冲区。

4. 使用参数 ACT=1 来启用作业。

5. 然后查询参数 DONE、ERROR 和 STATUS。

指令
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参数

下表列出了指令“ASi_3422”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ACT Input BOOL I、Q、M、D、L 由此功能执行的命令处理是由电平触发

的，这意味着只要 ACT = 1 处于激活状态

时尚未对调用进行处理，就会启动命令处

理。

STARTUP Input BOOL I、Q、M、D、L 此指令将通过 STARTUP = 1 来指示 CPU 启
动。 第一次运行后，用户必须对功能 
STARTUP 进行复位。

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

模块起始地址

需要使用有关以面向插槽的方式将地址发

送到信号模块的信息来确定模块的起始地

址。

SEND Input ANY I、Q、M、D、L 发送缓冲区

此参数涉及一个需要由用户指定命令的存

储器区域，例如： P#DB20.DBX 20.0 
Byte 10.

RECV Input ANY I、Q、M、D、L 接收缓冲区

此缓冲区仅与传送响应数据的命令有关。 
参数涉及一个用于存储命令响应的存储器

区域。 在此处通过参数设置的数据区域的

长度无关紧要，例如： P#DB30.DBX 
20.0 Byte 1

DONE Output BOOL Q、M、D、L DONE = 1 指示“作业完成，未发生错

误”。

ERROR Output BOOL Q、M、D、L ERROR = 1 指示“作业完成，发生错误”。

STATUS InOut DWORD M、D 1. Word： 作业状态/错误代码（见下

表）；将针对“作业完成，发生错误”生

成错误代码，以便更具体地描述错误。

2. Word： 指令出于内部用途而需要使用

这个字，不得更改。

对于对不同逻辑地址的指令调用 
(LADDR)，必须为参数 STATUS 指定不同

的双字。

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 LADDR
地址区域的起始地址由 CP 342-2 的插槽决定。

CP 342-2 占用 S7 自动化设备的 I/O 地址区域（AS 的类似区域）中的 16 个输入字节和 16 个
输出字节。 CP 342-2 的 16 字节地址区域的 31 x 4 位由 AS-i 从站数据占用。 其余 4 位针对

以后的应用保留。

参数 DONE、ERROR 和 STATUS
如果在处理此功能期间发生错误，则除了上述 ERROR and STATUS 中的信息之外，还将在 BR 
位中存储“0”。 对 BR 位的查询对于 LAD 和 STL 用户程序来说是不同的：

• LAD： 使用输出参数 ENO 进行查询

• STL： 直接查询 BR 位
下表列出了 STATUS 的第一个字中的可能显示，具体内容取决于 DONE 和 ERROR。

DONE ERROR STATUS 含义

0 0 8181 作业正在运行。

1 0 0000 作业完成，发生错误。

0 1 8090 参数 LADDR 中的地址无效。

0 1 80A0 读取模块时的否定确认。

0 1 80A1 写入模块时的否定确认。

0 1 80B0 模块无法识别该数据记录。

0 1 80B1 输入的数据记录长度不正确。

0 1 80C0 无法读取数据记录。

0 1 80C1 仍在处理请求的数据记录。

0 1 80C2 已对作业进行备份。

0 1 80C3 资源（存储器）已被占用。

0 1 80C4 通信错误

0 1 8182 含义： 使用 STARTUP=TRUE 重启后的标识（无错误）。

0 1 8184 形式操作数 RECV 的类型非法。

0 1 8381 从站地址不正确

0 1 8382 从站未启用（未在 LAS 中）。
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8383 AS-i 接口有错误

0 1 8384 命令（通信处理器的状态中）非法。

0 1 8385 从站 0 存在。

0 1 83A1 在 AS-i 接口上未发现需要更改地址的从站。

0 1 83A2 从站 0 存在。

0 1 83A3 AS-i 接口上已存在具有新地址的从站。

0 1 83A4 不能删除从站地址。

0 1 83A5 不能设置从站地址。

0 1 83A6 不能永久性设置从站地址。

0 1 83F8 作业号未知。

0 1 83F9 EEPROM 错误

0 1 8F22 读取一个参数时发生超出范围错误。

8F23 写入参数时发生超出范围错误。

此错误代码指示某个参数全部或部分位于地址范围之外，或参数 ANY 的位范

围的长度不是 8 的倍数。

0 1 8F24 读取参数时发生超出范围错误。

8F25 写入参数时发生超出范围错误。 此错误代码指示某个参数位于对于某一系统

函数来说非法的范围内。

0 1 8F28 读取参数时发生对齐错误。

8F29 写入参数时发生对齐错误。 此错误代码指示参数引用是一个带有不等于“0”的
位地址的操作数。

0 1 8F30 参数位于只读全局 DB 中。

8F31 参数位于只读实例 DB 中。

此错误代码指示某个参数位于只读数据块中。

0 1 8F32 参数包含过大的 DB 编号

0 1 8F3A 此参数包含尚未加载的 DB 编号。

0 1 8F42 系统尝试从外设输入区读取一个参数时，发生访问错误。

8F43 系统尝试向外设输出区写入一个参数时，发生访问错误。

0 1 8F44 此错误代码指示已拒绝对参数的读访问。

8F45 此错误代码指示已拒绝对参数的写访问。

0 1 8F7F 内部错误

指令
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ASI_CTRL：控制 AS-i 主站行为 (S7-300, S7-400)

ASI_CTRL 说明 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“ASI_CTRL”，可控制 PLC 用户程序中 AS-i 主站的行为。该指令可自动处理命令协议。

该指令还可启用 SIMATIC AS-i 主站上的参数分配并读出信息数据。有关命令接口的功能和操

作详细信息，请参见 AS-i 主站手册。

支持通过 PROFIBUS DP 的集中式插入的 AS-i 主站和分布式 AS-i 主站。也可以组合使用 
PROFINET IO（例如 IE/PB Link PN IO）。

以下示意图介绍了指令“ASI_CTRL”的功能：

STATUS

① 开始处理 REQ 参数。

② 该程序通过指令“RDREC”向 AS-i 主站发送所需的命令。

③ AS-i 主站将处理该命令。

④ AS-i 主站的当前状态存储在二进制数据的输入区（逻辑起始地址）。

⑤ 指令“ASI_CTRL”将循环查询并评估 4 个状态位。

⑥ 命令处理完成之后，将立即使用“RDREC”完成命令作业。根据命令的不同，数据字

段“RDREC”中可能包含命令的响应数据或其它状态信息。

指令
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指令版本之间的相互关系

版本为 V1.3 的指令“ASI_CTRL”要求“WRREC”指令的版本为 V1.1。
版本为 V1.2 的指令“ASI_CTRL”要求“WRREC”指令的版本为 V1.1。

IE/AS-i LINK 和 CP/DP/AS-i LINK 之间命令调用的区别

控制器与 AS-i 主站交换命令的方式有很大的区别。

• IE/AS-i Link (PROFINET) 使用数据记录接口。可使用“写入数据记录”（“WRREC”指令）

或“读取数据记录”（“RDREC”指令）通过各种数据记录编号调用不同的命令。

• S7-300 CP 和 DP/AS-i Link (PROFIBUS) 使用命令接口。可使用“写入数据记

录”（“WRREC”指令）和“读取数据记录”（“RDREC”指令）通过数据记录编号 2 调用所

有命令。命令类型由写入作业中的数据内容定义。

与指令“ASi_3422”的不同之处。

指令“ASI_CTRL”是指令“ASi_3422 (页 7361)”的修订版，可提供增强的功能和兼容性。这些

特定更改如下所示：

• 对于写入和读取诊断数据记录，指令“WR_REC (页 7325)”和“RD_REC (页 7320)”已被指

令“RDREC (页 7285)”和“WRREC (页 7288)”替换。它们的功能相同；但它们支持通过 
PROFINET IO 的数据传输。

• 该指令的块类型已从函数 (FC) 更改为函数块 (FB)。“ASI_CTRL”包含一个实例块并支持多

重实例。

• “ASI_CTRL”的形式参数名称符合 SIMATIC 系统块要求。没有任何 STARTUP 输入错误。

STATUS 参数的定义以指令“RDREC (页 7285)”和“WRREC (页 7288)”为基础。参数 DONE 
和新参数 BUSY 的状态标识符已调整。

指令
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“ASI_CTRL”指令的操作

指令“ASI_CTRL”为异步函数块，也就是说，它的执行可以延长并跨越多个调用。

• REQ = TRUE 时，启动作业。

• 通过 BUSY 输出参数以及输出参数 STATUS 的两个中间字节显示作业状态。

• BUSY 参数在作业处理期间设置。根据首次调用，为 STATUS 分配值 00700100H。根据该

作业的所有后续调用，为其分配值 00700200H。作业完成时，将在参数 DONE 或 ERROR 
处输出结果。

– 如果无错误出现，则置位 DONE。对于带有 AS-i 主站中响应数据的作业，该数据在特

定的接收存储区中提供。此时，STATUS 参数仍将以字节为单位显示所提供的数据量。

对于不含响应数据的作业，将在 STATUS 中输入值 00000000H。

– 如果作业处理期间出错，则置位 ERROR。在这种情况下，接收缓冲区的内容无效。将

所发生错误的更多详细说明的错误代码输入 STATUS 参数中。

命令调用次数

如果使用指令“ASI_CTRL”发送命令，可能不会使用“RDREC (页 7285)”或“WRREC (页 7288)”
向相同的 AS-i 主站同时发送其它命令。这也适用于相同 AS-i 主站指令的多个调用。

指令“ASI_CTRL”不能与中断一同运行。因此，不能在可相互中断的程序优先级中对调用进行

编程（例如，OB 1 和 OB 35 中的调用）。

参数

下表列出了“ASI_CTRL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = TRUE 时会启动一个新作业（除非有

作业正在处理中）。不进行边沿检测。

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

S7 地址空间中 AS-i 主站的起始地址（逻

辑基本地址）。主站组态时，起始地址在

硬件组态中定义。

SD Input ANY I、Q、M、D、L 发送缓冲区

该参数引用了一个需指定该命令的存储区

域（参见“ASi 命令 (页 7370)”）。

示例：P#DB101.DBX 0.0 BYTE 223

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RD Input ANY I、Q、M、D、L 接收缓冲区

此缓冲区仅与传送响应数据的命令有关。

该参数引用了一个存储命令响应的存储区

域（参见“ASi 命令 (页 7370)”）。

示例：P#DB102.DBX 224.0 BYTE 221
DONE Output BOOL Q、M、D、L DONE = TRUE：作业已成功完成。

BUSY Output BOOL Q、M、D、L BUSY = TRUE：作业正在运行中。

ERROR Output BOOL Q、M、D、L ERROR = TRUE：作业因错误而中止。

STATUS Output DWORD M、D 作业状态/错误代码

请参见“STATUS”参数说明。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

LADDR、SD 和 RD 参数

作业在运行过程中，任何块循环中的参数 LADDR、SD 和 RD 不得更改：它们必须保持不变。

参数 STATUS
根据 DONE 和 ERROR，下表列出了可能的 STATUS 显示。

DONE BUSY ERROR STATUS 含义

0 0 0 0070000
0H

REQ = FALSE 时第一次调用；无已激活的作业。

0 1 0 0070010
0H

REQ = TRUE 时第一次调用；作业已启动。

0 1 0 0070020
0H

后续调用（与 REQ 无关）；作业仍正在处理。

1 0 0 0000000
0H

作业已成功完成。无响应数据。

1 0 0 0000xx0
0H

作业已成功完成。响应数据的 xx 字节数。

0 0 1 C081840
0H

形式操作数 RD 的类型无效。
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DONE BUSY ERROR STATUS 含义

0 0 1 C081850
0H

与 AS-i 主站通信时出错（在 LADDR 参数处地址组态不正确）。

0 0 1 C083810
0H

AS-i 从站地址不正确。

0 0 1 C083820
0H

AS-i 从站未启用（未在 LAS 中）。

0 0 1 C083830
0H

AS 接口处出错（SD 参数可能设置的过小）。

0 0 1 C083840
0H

该命令在当前 AS-i 主站状态下无效。

0 0 1 C083850
0H

地址为“0”的 AS-i 从站。

0 0 1 C083860
0H

AS-i 从站的组态数据无效（I/O 或 ID 代码）。

0 0 1 C083A10
0H

AS-Interface 处尚未找到已寻址的 AS-i 从站。

0 0 1 C083A20
0H

地址为“0”的 AS-i 从站。

0 0 1 C083A30
0H

AS-Interface 处的 AS-i 从站已具备新地址。

0 0 1 C083A40
0H

AS-i 从站地址不能删除。

0 0 1 C083A50
0H

AS-i 从站地址不能设置。

0 0 1 C083A60
0H

AS-i 从站地址不能永久保存。

0 0 1 C083A70
0H

读取扩展 ID1 代码期间出错。

0 0 1 C083A80
0H

目标地址不可信（例如，B 从站地址已用于标准从站）。

0 0 1 C083B10
0H

字符串传输期间发生长度错误。

0 0 1 C083B20
0H

字符串传输期间协议错误。
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DONE BUSY ERROR STATUS 含义

0 0 1 C083F80
0H

作业号或作业参数未知。

0 0 1 C083F90
0H

AS-i 主站已检测到 EEPROM 错误。

ASi 命令 (S7-300, S7-400)

说明

该指令接口允许控制器和 AS-i 主站交换参数分配和信息数据。

这些命令

• 提供 AS-i 主站规格的 M4 主站配置文件的所有功能。

• 启用将由控制器进行完整组态的 AS-i 主站。

说明

支持的 AS-i 命令

有关支持的 AS-i 命令和详细说明，请参见相关 AS-i 主站的手册。

发送缓冲区的一般结构

命令和作业数据的发送缓冲区一般结构在下表中列出。必须填充命令编号区域。作业数据的

字节数可在命令说明中找到（请参见 AS-i 主站文档）。此时，“q”为发送缓冲区的起始地址。

字节 位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
含义

q + 0 命令编号

q + 1 作业数据

q + 2 作业数据

q + ... 作业数据
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接收缓冲区的一般结构

命令响应数据的接收缓冲区一般结构在下表中列出。响应数据的字节数目取决于命令。有些

命令不会返回响应数据，因此，仅需要其中未填充数据的虚拟接收缓冲区定义。此时，“n”为
接收缓冲区的起始地址。

字节 位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
含义

n + 0 响应数据

n + 1 响应数据

n + 2 响应数据

n + ... 响应数据

注意

可覆盖存储区

如果“ASI_CTRL”指令的接收缓冲区过短，则可能覆盖相邻的存储区。与调用“ASI_CTRL”指令

时 RD 参数的 ANY 指针中指定的长度不相关。接收缓冲区所需的长度可在命令说明中找到。

以下内容适用于命令编号 39H、41H、42H、43H 和 44H：

接收缓冲区长度必须为 221 字节（字节 0 到 220），即使命令会返回较少的数据。根据命

令，AS-i 主站可用零值覆盖接收缓冲区的 高位字节。

AS-i 命令

下表列出了可选的 AS-i 命令。

名称 参数 返回 编码

Set_permanent_parameter
(Set_Permanent_Parameter)

从站地址、参数   00 H

Get_permanent_parameter
(Get_Permanent_Parameter)

从站地址 参数 01 H

Write_parameter
(Write_Parameter)

从站地址、参数 参数回送 02 H

Read_parameter
(Read_Parameter)

从站地址 参数值 03 H
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名称 参数 返回 编码

Store_actual_parameters
(Store_Actual_Parameters)

    04 H

Set_configuration_data 从站地址、组态   25 H
Get_configuration_data 从站地址 设置组态数据 26 H
Store_actual_configuration
(Store_Actual_Configuration)

    07 H

Get_actual_configuration 从站地址 实际的组态数据 28 H
Configure_LPS LPS   29 H
Set_offline_mode 模式   0AH

Select_auto-program 模式   0BH

Set_mode 模式   0C H

Change_AS–iSlave_address
(Change_AS–iSlave_Address)

地址 1、地址 2   0D H

Get_AS-iSlave_status 从站地址 AS-i 从站的错误记录 0F H

Read_lists_and_flags   LDS、LAS、LPS、标

志

30 H

Get_overall_configuration   实际组态数据、当前

参数、LAS、标志

39 H

Set_overall_configuration 整体组态   3A H
Write_parameter_list 参数列表   3C H
Read_parameter_echo_list   参数回送列表 33 H

Write_CTT2_request 从站地址

CTT2 字符串

CTT2 字符串 44 H

Read_version_identifier   版本字符串 14 H
Read_AS-i_slave 从站地址 ID 代码 17 H

Read_AS-i_slave_extended_ID1 从站地址 扩展的 ID1 代码 37 H
Write_AS-iSlave_extended_ID1 扩展的 ID1 代码   3F H

Read_AS-iSlave_extended_ID2 从站地址 扩展的 ID2 代码 38 H
Read_AS-iSlave_IO 从站地址 I/O 组态 18 H
Read_I/O_error_list   LPF 3E H
Write_AS–i-slave_parameter_string 从站地址、参数字符串   40 H

Read_AS–iSlave_parameter_string 从站地址 参数字符串 41 H

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7372 编程和操作手册, 11/2022



名称 参数 返回 编码

Read_AS-iSlave_ID_string 从站地址 ID 字符串 42 H

Read_AS-iSlave_diagnostic_string 从站地址 诊断字符串 43 H
Read_AS-i_line_error_counter     4A H
Read_and_clear_AS-i_line_error_counter     4B H
Read_AS-iSlave_error_counter 从站地址   4C H
Read_and_clear_AS-iSlave_error_counter 从站地址   4D H

DP/AS-i F-Link 的其它命令：

AS–i_status/diag_of_F_slaves   所有 AS-i 安全从站的

状态/诊断

51 H

说明

重新初始化 AS-i 主站命令接口

该表格中未包含的另一条命令为命令 77 H。该指令用于重新初始化 AS-i 主站的命令接口。由 
AS-i 主站指定且当前正在执行的所有命令都将终止。

DP/AS-i LINK Advanced 的版本 V2.1.20 及其以上版本都提供命令 0E H。利用此调用可释放

或阻止线路的接地故障监视功能。
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4.2.3.5 PROFIenergy (S7-300, S7-400)

PROFIenergy 说明 (S7-300, S7-400)

PROFIenergy
PROFIenergy 是一个使用 PROFINET 进行能源管理且与制造商和设备无关的配置文件。

PROFIenergy 在生产中断和意外中断期间启用集中协同的方法关闭设备来减少耗电量。

通过 PROFINET IO 控制器用户程序中的特殊命令关闭 PROFINET 设备/电源模块。 无需其它

任何硬件。 PROFIenergy 命令直接由 PROFINET 设备进行编译。 

PROFIenergy 控制器（PE 控制器）

PE 控制器是一个可激活或取消激活从站设备空闲状态的 PLC。 通过用户程序取消激活并重

新激活特定生产组件或完整的生产线。 使用相应指令（函数块）将命令（例如“Start_Pause”
和“End_Pause”）发送至下一级别的设备。 通过 PROFINET 通信协议发送这些命令。

PROFIenergy 实体（PE 实体）

PE 实体可接收 PE 控制器的 PROFIenergy 命令，然后相应地转换这些命令（例如通过返回一

个测量值，或者通过激活节能模式）。 支持 PROFIenergy 的设备中的 PE 实体集成以特定设

备和制造商数据为基础。
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PE 实体通过以下方式实现：

• 在子模块的代理范围内： PE 命令对已寻址的子模块和任何现有的下一级别子模块有效。

• 在模块的代理范围内： PE 命令对模块范围内的不同子模块有效。

• 对于不具备代理功能的已联网子模块： 这种情况下 PE 命令只对相应的子模块有效。

PROFIenergy 指令

• IO 控制器的指令

– “PE_START_END (页 7376)”指令表示激活或取消激活 PROFINET 设备空闲状态的 简

单方法（PROFIenergy 命令“Start_Pause”和“End_Pause”）。 可使用该指令中的信号上

升沿和下降沿完成此操作。

– 通过“PE_CMD (页 7380)”指令，可以传送所有 PROFIenergy 命令，包括“Start_Pause”
和“End_Pause”。 例如，结合其它命令使用时，可以查询 PROFINET 设备的当前状态或

暂停期间的行为。

– 指令“PE_DS3_Write_ET200S (页 7385)”可用来定义 ET 200S 的 多 8 个插槽的开关

特性。 该指令不是 PROFIenergy 指令，但是它可对 ET 200S 的 PROFIenergy 功能进行

补充。

• 智能设备的指令

通过“PE_I_DEV (页 7413)”指令，也可以在智能设备上实现 PROFIenergy。 该指令将接

收智能设备上的 PROFIenergy 命令，并将这些命令传送到用户程序进行处理。 处理完命

令之后，用户程序将再次调用“PE_I_DEV (页 7413)”指令，向 IO 控制器发送确认信息。 
对于这些回复，每个命令都将提供一个相应的辅助块，向指令“PE_I_DEV (页 7413)”提
供回复数据。

指令
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PROFIenergy 命令（PE 命令）

PE 控制器可将 PE 命令传送到 PE 实体。 PI 命令可以是将 PE 实体切换为节能模式的控制命令，

也可以是读取状态或测量值的命令。

• 用于控制的 PI 命令

PROFIenergy 支持两种控制命令，可以使用指令“PE_Start_End (页 7376)”或“PE_CMD 
(页 7380)”来执行：

– Start_Pause：启动相应的节能模式（PE Energy-saving mode）
– End_Pause：退出节能模式（切换到 PE_ready_to_operate 模式）

• 用于读取状态或测量值的 PI 命令

通过指令“PE_CMD (页 7380)”，使用下列状态命令，控制系统可读取某些条件信息：

– PE_Identify：读取 PE 实体支持的 PE 命令列表。

– PEM_Status：读取 PE 实体的当前激活模式（例如 PE_ready_to_operate）。

– Query_Modes：输出所有支持的节能模式的一览表，包括时间和能源信息

– Query_Measurement：输出 PE 实体的测量值

应用程序示例

使用 PROFIenergy 指令的示例请参见条目“PROFIenergy - 使用 SIMATIC S7 节能  (http://
support.automation.siemens.com/CN/view/zh/41986454)”中的行业在线支持。

参见

服务和支持 (http://support.automation.siemens.com/)

IO 控制器 (S7-300, S7-400)

PE_START_END: 启动和退出节能模式 (S7-300, S7-400)

说明

指令“PE_START_END”可用来启动和退出特定 PE 实体（例如 ET 200S）的节能模式。 
指令“PE_START_END”可用于 PE 控制器中，特别是在仅不需要读出其中能源数据的现场设备

与相应的 PE 设备相连时使用该指令。 另外，指令“PE_CMD (页 7380)”可用来读取能源数据。

节能模式在 PE 控制器的用户程序中组态。 执行完“PE_START_END”指令后，PE 实体会报告

其当前节能模式并在参数 PE_MODE_ID 处输出此数据。

指令
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“PE_START_END”指令的读取和写入作业。

指令“PE_START_END”使用“WRREC (页 7288)”在内部将 PROFIenergy 命令作为一个写入作

业传送到 PE 实体。 "然后，“PE_START_END”等待 PE 实体的确认帧。 确认数据记录由指令

“RDREC (页 7285)”每 100 毫秒读取一次。 在从 PE 实体接收到确认之前，该函数将在 10 秒
之内以每 100 毫秒一次的频率执行读取作业。 PE 实体返回的响应数据也可通过指令“RDREC 
(页 7285)”读取。

下方是写入和读取作业的流程图：

指令
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参数

下表列出了指令“PE_START_END”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

START Input BOOL I、Q、M、D、L 使用参数 ID 处设置的地址将 PE 命令

“Start_Pause”传送至 PE 实体。

END Input BOOL I、Q、M、D、L 使用参数 ID 处设置的地址将 PE 命令

“End_Pause”传送至 PE 实体。

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

PE 实体的地址（例如 ET 200S）。 可从硬

件组态中获取该地址。

PAUSE_TIME Input TIME I、Q、M、D、L 或
常数

计划的暂停持续时间。

• 范围：

T#1MS 至 T#24D20H31M23S647MS
• 初始值：

T#0MS
VALID Output BOOL I、Q、M、D、L PE 命令已成功发送。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L PE 命令仍在处理中。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 处理期间出错。 错误消息在参数 STATUS 
处输出。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 块状态/错误代码（见“STATUS 参数”）

PE_MODE_ID Output BYTE I、Q、M、D、L 节能模式的标识号（暂停期间的节能等

级）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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PAUSE_TIME 参数

参数 PAUSE_TIME 可用来设置 PE 实体处节能时间段的默认持续时间。 PE 实体可检查暂停时

间是否足够长以及该时间是否能实现。 小的暂停时间 (Time_min_Pause) 必须大于设备切

换至节能模式 (Time_to_Pause) 和切换回操作模式 (Time_to_Operate) 的时间总和。

ET 200S 将检查计划的暂停时间是否大于或等于 ET 200S 上保存的 小的暂停时间 (PM-
E_Pause_Min)。 该时间固定为 10 秒。 如果使用了较短的暂停，则 ET 200S 的电源模块 (PM-
E) 将继续运行。

在暂停结束时该模块不会自动切换回运行状态；它将仍保持处于 OFF 模式，直到发送“END”
命令。 这样可避免接通不协调的情况，而这种情况可能产生异常的峰值负载。

参数 STATUS
错误信息将在 STATUS 输出参数处输出。 如果解释为 ARRAY[1...4] of BYTE，则错误信息的

结构如下所示：

数组元素 名称 含义

STATUS[1] Function_Num 错误原因

• B#16#00：无错误

• B#16#DE：读取数据记录期间出错

• B#16#DF：写入数据记录期间出错

• B#16#C0：来自指令或内部使用的通信指令“RDREC (页 7285)”和
“WRREC (页 7288)”的错误消息。

STATUS[2] Error_Decode 错误 ID 的位置

• 80：IEC 61158-6 或特定应用程序中定义的 DPV1 错误

• FE：DP/PNIO 配置文件 - PROFIenergy 特有错误

指令
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数组元素 名称 含义

STATUS[3] Error_Code_1 错误 ID
• 当 Error_Decode = 80 时：

– 80：输入参数 START 和 END 处的上升沿同步。

– 81：CMD_PARAM 和 CMD_PARAM_LEN 参数处的长度冲突。

– 82-8F：其它错误消息（预留）

• 当 Error_Decode = FE 时：

– 01：“Service Request ID”无效

– 02：“Request_Reference”不正确

– 03：“Modifier”无效

– 04：“Data Structure Identifier RQ”无效

– 05：“Data Structure Identifier RS”无效

– 06：“PE energy-saving modes”不受支持

– 07：“Response”过长（超出 大可传送长度）

– 08：“Count”无效

– 50：无适合的“energy mode”可用。

– 51：指定的时间值不受支持。

– 52：“PE_Mode_ID”无效

STATUS[4] Error_Code_2 制造商特定的错误 ID 扩展

说明

指令 RDREC 和 WRREC 的错误消息

指令“PE_START_END”使用指令“WRREC (页 7288)”和“RDREC (页 7285)”进行通信。 这些指

令的错误消息将输出到域元素 STATUS[1] 到 STATUS[4] 中。

有关“WRREC (页 7288)”和“RDREC (页 7285)”指令错误代码的说明信息，请参见相应

的 STATUS (页 7298) 参数说明。

PE_CMD： 启动和退出节能模式/读出状态信息 (S7-300, S7-400)

说明

指令“PE_CMD”用于在 PE 控制器中启动或终止暂停 PE 实体的省电模式。 "“PE_CMD”可用来从 
PE 实体中读取其它信息以及能源测量值。

该指令 适用于作为指定 PE 设备连接目标和能源测量读取源的 PE 控制器。 如果情况并非

如此，则指令“PE_START_END (页 7376)”也可用于启动和停止暂停。

指令
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PROFIenergy 命令（PE 命令）的传送

指令“PE_CMD”可将 PROFIenergy 命令传送到 PE 实体。

如要在日后向 PROFIenergy 配置文件中添加其它命令，则也可使用该指令。 可在当前 
PROFIenergy 配置文件中使用的命令列在 CMD 和 CMD_MODIFIER 参数的说明中（见“CMD 
与 CMD_MODIFIER 参数”表）。

• 通过该指令传送到 PE 实体的各个 PE 命令都会被分配已定义的“Service_Request_ID”。 
Service_Request_ID 01 到 05 和 16 在 CMD 参数中分配。

• PE 命令 04 (Query_Modes) 和 16 (Query_Measurement) 可通过 CMD_MODIFIER 参数进

一步定义。

• 其它值将在各个 PE 命令的 CMD_PARA 参数中传送（请参见具体 PE 命令的说明）。 参数 
CMD_PARA_LEN 通过参数 CMD_PARA 定义数据的长度。

这些命令在传送时不进行似然性检查。 PE 实体的响应数据保存在 ANY 指针指定的 
RESPONSE_DATA 数据区域（有关响应帧内容的信息，请参见相应 PE 命令的说明）。

“PE_CMD”指令的读取和写入作业。

指令“PE_CMD”使用“WRREC (页 7288)”在内部将 PROFIenergy 命令作为一个写入作业传送到 
PE 实体。 "然后，“PE_CMD”将等待 PE 实体的确认。 确认数据记录由指令“RDREC (页 7285)”
每 100 毫秒读取一次。 在从 PE 实体接收到确认之前，该函数将在 10 秒之内以每 100 毫秒

一次的频率执行读取作业。 PE 实体返回的响应数据也可通过指令“RDREC (页 7285)”读取。

下方是写入和读取作业的流程图：

指令
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参数

下表列出了指令“PE_CMD”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 在上升沿时开始传送 PE 命令。

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

PE 实体的地址

对于 PROFINET IO 设备，可传送硬件

组态中的地址。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD Input BYTE I、Q、M、D、L、
P 或常数

PROFIenergy 命令的 Service-
Request-ID 与 PROFIenergy 配置文件

中的相同（请参见“CMD 和 
CMD_MODIFIER 参数”）

在 PROFIenergy 配置文件扩展后，可

使用更多服务请求 ID。
CMD_MODIFIER Input BYTE I、Q、M、D、L、

P 或常数

PROFIenergy 子命令

（仅限于在 CMD=3 或 CMD=16 时；

请参见“CMD 和 CMD_MODIFIER 参
数”）

在 PROFIenergy 配置文件扩展后，可

使用更多子命令。

CMD_PARA Input ANY I、Q、M、D、L PE 命令的参数：

• Get mode: PE_mode_ID
• Get measurement values: List of 

Measurement_Ids
已输入完整的 Service Data Request。

CMD_PARA_LEN Input INT I、Q、M、D、L、
P 或常数

命令参数的实际长度（<= 
CMD_PARA 中定义的长度；通过指令

验证）。

RESPONSE_DATA InOut ANY I、Q、M、D、L PROFIenergy 信息 
根据命令，可能为包含块标题在内的

完整响应帧。

注： 如果缓冲区过小，则将仅根据 
ANY 指针的指定情况输入相应数量的

字节。

VALID Output BOOL I、Q、M、D、L 命令已成功发送。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 命令仍在处理中。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 处理期间出错。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 块状态/错误代码（见“STATUS 参
数”）：

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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参数 CMD 和 CMD_MODIFIER

CMD CMD_
MODIFIER

PROFIenergy 命令 说明

01 0 Start_Pause (页 7401) 启动节能模式或切换到一个不同的节能模式。

02 0 End_Pause (页 7402) 退出节能模式。

03 1 Query_Modes - 节能模式列

表 (页 7402) 
输出所支持的节能模式。

2 Query_Modes - 获取模式 
(页 7403) 

输出当前所启用节能模式的属性。

04 0 PEM_Status (页 7406) 查询节能模式的状态。

05 0 PE_Identify (页 7407) 读取所支持 PE 命令的数目和说明。

16 1 Query_Measurement - 
Get_Measurement_List 
(页 7408) 

PE 实体所支持的测量值列表。

2 Query_Measurement - 
Get_Measurement_Values 
(页 7411) 

输出 PE 实体的测量值

参数 STATUS
错误信息将在 STATUS 输出参数处输出。 如果解释为 ARRAY[1...4] of BYTE，则错误信息的

结构如下所示：

数组元素 名称 含义

STATUS[1] Function_Num 错误原因

• B#16#00：无错误

• B#16#DE：读取数据记录期间出错

• B#16#DF：写入数据记录期间出错

• B#16#C0：来自内部通信指令“RDREC (页 7285)”和“WRREC 
(页 7288)”的错误消息。

STATUS[2] Error_Decode 错误 ID 的位置

• 80：IEC 61158-6 或特定应用程序中定义的 DPV1 错误

• FE：DP/PNIO 配置文件 - PROFIenergy 特有错误

指令
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数组元素 名称 含义

STATUS[3] Error_Code_1 错误 ID
• 当 Error_Decode = 80 时：

– 81：CMD_PARA 和 CMD_PARA_LEN 参数的长度冲突，或者超出

大数据记录长度（4095 字节）。

– 82-8F：其它错误消息（预留）

• 当 Error_Decode = FE 时：

– 01：“Service Request ID”无效

– 02：“Request_Reference”不正确

– 03：“Modifier”无效

– 04：“Data Structure Identifier RQ”无效

– 05：“Data Structure Identifier RS”无效

– 06：“PE energy-saving modes”不受支持

– 07：“Response”过长（超出 大可传送长度）

– 08：“Count”无效

– 50：无适合的节能模式 (energy mode) 可用。

– 51：指定的时间值不受支持。

– 52：“PE_Mode_ID”无效

STATUS[4] Error_Code_2 制造商特定的错误 ID 扩展

说明

指令 RDREC 和 WRREC 的错误消息

“PE_CMD”指令使用“WRREC (页 7288)”和“RDREC (页 7285)”指令进行通信。 这些指令的错

误消息将输出到域元素 STATUS[1] 到 STATUS[4] 中。

有关“WRREC (页 7288)”和“RDREC (页 7285)”指令错误代码的说明信息，请参见相应

的 STATUS (页 7298) 参数说明。

PE_DS3_Write_ET200S： 设置电源模块的开关行为 (S7-300, S7-400)

说明

指令“PE_DS3_Write_ET200S”向 ET 200S 发送电源模块开关行为的基本设置。 ET 200S 中
多可有 8 个插槽可通过指令“PE_DS3_Write_ET200S”定义开关行为。

说明

此指令不属于 PROIenergy 配置文件的一部分，但可对 SIMATIC 特定功能进行补充。

指令
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参数

下表列出了指令“PE_DS3_Write_ET200S”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ENABLE Input BOOL I、Q、M、D、L 上升沿将触发数据记录的传送。 数据记录

在电压关闭/开启后必须重新传送。

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

ET 200S 的地址

可从硬件组态中获取该地址。

SLOT_NO_X Input INT I、Q、M、D、L、
P 或常数

可开关式电源模块 X 的插槽编号。

FUNC_X Input INT I、Q、M、D、L、
P 或常数

此插槽内模块的功能。通过参数 FUNC_X 
可定义 PM-E（ET 200S 的电源模块）的开

关特性：

• FALSE：
– 对于“PAUSE_START”：

- 对 PM-E 无影响

- PM-E 保持开启

– 对于“PAUSE_STOP”：
- 再次打开 PM_E

• TRUE：
– 对于“PAUSE_START”：

- 关闭 PM_E
– 对于“PAUSE_STOP”：

- 再次打开 PM-E
BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 传送尚未完成。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 传送完成，没有错误。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 传送完成，出现错误。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L、
P

错误编号（请参见指令“PE_Start_End 
(页 7376)”的 STATUS 参数）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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PE_WOL： 通过 WakeOnLan 启动和停止节能模式 (S7-300, S7-400)

PE_WOL 说明 (S7-300, S7-400)

说明

“PE_WOL”指令可以向 PROFINET I/O 系统中多个支持 PROFIenergy 的设备发送 PROFIenergy 
命令“Start_Pause”和“End_Pause”。
如果 PE 设备通过 UDP 连接支持“Wake on LAN”功能，那么就可以通过指令协调多个 PE 设备。

“PE_WOL”指令只能在带有集成以太网接口的 CPU 上执行。该 CPU 应该能够加载大小大约为 
40 KB 的块。您无法使用带有通过以太网 CP 连接的 PROFINET I/O 系统的块。

指令“PE_WOL”以异步方式执行。

定义：Wake on LAN
在接收到特殊的以太网数据包时，Wake on LAN 功能可以让数据处理设备从近乎完全关闭的

状态恢复工作。 
为了能够执行该操作，数据处理设备必须具有能够接收这种数据包的网络控制器。

该数据包 (Magic Packet™) 具有特殊的格式。它包含网络适配器的 15 个 MAC 地址。

选择设备

通过参数 PENERGY 中的用户数据块选择设备。此处，该用户数据块为处理多台设备的数据库。

在初始化“PE_WOL”之前，必须至少先将以下信息存储到用户数据块中：

• PROFINET I/O 系统的 ID
• 用于“Wake on LAN”的连接数据。

• 用于“Wake on LAN”的端口号。

• 对于每台设备

– 暂停时间 (PauseTime)
– 将设备切换为 PE_SLEEP_MODE (EnableSleep)

使用参数 COM_RST 初始化“PE_WOL”指令。初始化后，依次处理用户数据块中存储的作业。

下图说明了 PE 命令“Start_Pause”传送到多台设备的方法：

指令
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(1) 第 1 步：待关闭设备的“CmdStartPause”位由用户设置为“1”。
(2) 第 2 步：待关闭设备(CmdStartPause =“1”) 的诊断地址链接到阵列。

(3) 第 3 步：作业链接之后，位“CmdStartPause”将自动复位。

(4) 第 4 步：作业链接之后，指令“PE_WOL”将立即开始处理这些作业。

可对 PROFINET IO 系统中所有通过 START 和 END 参数识别的设备发送 PROFIenergy 命令

“CmdStartPause”或“CmdEndPause”。
作业处理状态以及处理期间可能发生的错误通过 STATUS 参数输出。

使用用户数据块的指令说明

指令“PE_WOL”只能通过用户数据块执行。在这种情况下使用基本过程：

1. 选择要对设备执行的命令：

– START_PAUSE（用户数据块中的“CmdStartPause”） 
– ENDE_PAUSE（用户数据块中的“CmdEndPause”）
– UPDATE_STATUS（用户数据块中的“CmdUpdateStatus”）

2. 设置更新位（用户数据块头中的“Update”）
“Update” = False 时两次更新之间应至少经过一个 CPU 周期；否则，将无法确保进行边沿检测。

指令
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PE 命令的优先级

下图显示了 3 条可能命令的时间顺序。 

CmdStartPause 

CmdEndPause 

CmdUpdateStatus 

Update 

依次处理这些命令，而无需考虑先前的命令调用是否成功或成功完成。

如果同时设置了 2 条命令（如“CmdEndPause”和“CmdUpdateStatus”），则只会执行其中一

条。块内存在优先级：

• 命令“CmdStartPause”的优先级 高，如果选择了该命令，将始终执行它。

• 命令“CmdEndPause”的优先级次高。

• 命令“CmdUpdateStatus”的优先级 低。

如果同时设置了这 3 条命令，未执行的命令将保持预选状态。此时，将在下一个上升沿支持

下一条命令。

参数

下表列出了“PE_WOL”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

COM_RST 
(页 7390)

Input BOOL I、Q、M、D、
L

复位块并执行重新初始化。只要这里设置了 
True，初始化就会启动，但尚未完全完成。 
只有下降沿才会继续初始化并在初始化之后切换

到正常操作模式。

START 
(页 7391)

Input BOOL I、Q、M、D、
L

上升沿为所有检测到的支持该功能的设备执行

“CmdStartPause”PROFIenergy 命令。

END 
(页 7392)

Input BOOL I、Q、M、D、
L

上升沿为所有检测到的支持该功能的设备执行

“CmdEndPause”PROFIenergy 命令。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PENERGY 
(页 7392)

InOut ANY D 指向用户 DB 的指针，包含处理多台设备的数据

库。

STATUS 
(页 7398)

Output DWORD I、Q、M、D、
L

指令当前状态的状态/错误数（请参见“STATUS 参
数”）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 COM_RST (S7-300, S7-400)

初始化程序的顺序

使用参数 COM_RST 开始初始化“PE_WOL”指令。

下面的流程图显示了初始化程序。

START

Clean Queue

Config Devices

No. of 

Devices 

> 0

Dev. Diag.

Order ID

Connection 

setup

PE_Identify

指令
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参数 START (S7-300, S7-400)

CmdStartPause 命令的顺序

下图显示了执行 CmdStartPause 命令时在内部使用的功能及与设备的交互。
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参数 END (S7-300, S7-400)

CmdEndPause 命令的顺序

下图显示了执行 CmdEndPause 命令时在内部使用的功能及与设备的交互。

PENERGY 参数 (S7-300, S7-400)

PENERGY 参数的数据块

“PE_WOL”PROFIenergy 指令的用户 DB 表示处理多个设备的数据库。

指令
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数据块通常被分为两个部分，包括：

• 报头 110 字节

• 用于 多 256 台设备的设备部分，每台设备 100 字节 (Device)。其中包括：

– 特定设备数据 (Device)
– 特定 PROFIenergy 数据 (PE)
– 作业处理数据 (Task)
– 用户数据 (UserData)

各个部分的大小都是不变的。因此，数据块的总大小为 25,746 字节。

连接参数“Connection”
“PE_WOL”指令在“开放式用户通信”区域中预留了连接资源。这可用作 UDP 连接。为此，必

须在数据块中定义以下参数：

• 连接 ID（“Connection.id”参数）

连接 ID 是一个介于 1 到 32 范围内的整数。默认设置为 31。用于标识固件分配的通信资

源，如发送和接收缓冲区。

连接 ID 在整个 CPU 范围内必须唯一。

• 用于“Wake on LAN”功能（“Header.PortNo”参数）的端口号

发送“Wake on LAN”数据包所使用的 UDP 端口号。这些端口号是通信资源的一部分，通

过连接 ID 由固件进行标识和指定。此处所用端口 2189 的默认设置，IANA 当前尚未指定。

端口号被传输到连接组态。这会影响“Connection.local_tsap_id[1]”和
“Connection.rem_tsap_id[1]”参数。

• 接口 ID（“Connection.local_device_id”参数）

接口 ID 也是连接说明的一部分。此 ID 确定了用于该连接的 CPU 接口。目前有几个可以

使用的有效值。 
但是，这需要根据采用的 CPU 和接口进行调整：

– B#16#01 用于在子插槽 IF1 中带有以太网接口的 ET200S CPU 或 WinAC RTX
– B#16#02 用于 CPU 315(F)-2PN/DP 或 CPU 317(F)-2PN/DP
– B#16#03 用于 CPU 319(F)-2PN/DP
– B#16#05 用于 CPU 41x(F)-3PN/DP
– B#16#06 用于在子插槽 IF2 中带有以太网接口 WinAC RTX
– B#16#0B 用于在子插槽 IF3 中带有以太网接口 WinAC RTX
– B#16#0F 用于在子插槽 IF4 中带有以太网接口 WinAC RTX

指令
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数据块结构

数据块结构如下所示：

名称 数据类型 偏移量 注释

Header STRUCT - 标头信息

 Update (1) BOOL 0.0 用于表示数据区发生一次变更的信号。

• True = 表示用户发生一次变更。

• False = 表示应用程序发生变更。

Initialized BOOL 0.1 表示已完成初始化的信号。

• True = 初始化已完成。

• False = 表示块未被初始化。

LinkUp BOOL 0.2 表示成功组态以太网接口。

• True = 接口随时可用。

• False = 接口尚未组态。

LinkDown BOOL 0.3 表示未组态的接口。

• True = 接口未被组态。

• False = 目前正在组态接口或者已组态完毕。

PROFINET_ID (1) INT 2.0 PROFINET I/O 系统的 ID
Reserved ARRAY [1..37] 

OF BYTE
4.0 预留

LastDeviceID INT 42.0 包含 PROFINET I/O 系统中 大的设备 ID。
PortNo (1) INT 44.0 用于“Wake on LAN”功能的端口号（默认 = 2189）。

Connection STRUCT - 包含“Wake on LAN”连接的连接组态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 数据类型 偏移量 注释

  block_length WORD 46.0 结构长度（始终为 B#16#40）。

id (1) WORD 48.0 连接 ID
connection_type (1) BYTE 50.0 连接类型 (UDP = B#16#13)
active_est (1) BOOL 51.0 主动连接建立（UDP 始终为被动）

local_device_id (1) BYTE 52.0 包含接口 ID（取决于 CPU）
local_tsap_id_len (1) BYTE 53.0 包含所拥有/本地 UDP 端口的长度（以字节为单位）

rem_subnet_id_len (1) BYTE 54.0 未使用（始终为 B#16#00）
rem_staddr_len (1) BYTE 55.0 包含远程 IP 地址或 B#16#00 的长度。

rem_tsap_id_len (1) BYTE 56.0 包含远程 UDP 端口的长度（以字节为单位）。

next_staddr_len (1) BYTE 57.0 包含默认路由器地址的长度（不相关）。

local_tsap_id (1) ARRAY[1..8] OF 
INT

58.0 包含本地端口编号。

rem_subnet_id (1) ARRAY[1..6] OF 
BYTE

74.0 未使用（始终为 B#16#00）

rem_staddr (1) ARRAY[1..6] OF 
BYTE

80.0 包含远程 IP 地址。

rem_tsap_id (1) ARRAY[1..8] OF 
INT

86.0 包含远程 UDP 端口号。

next_staddr (1) ARRAY[1..6] OF 
BYTE

102.0 不相关

spare (1) WORD 108.0  
Device ARRAY[1..256] 

OF STRUCT
110.0 设备阵列

 Device STRUCT 110.0 包含每台设备的数据

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 数据类型 偏移量 注释

  DiagID WORD 110.0 设备的诊断地址。由硬件配置分配。

InterfaceID WORD 112.0 设备接口的诊断地址。由硬件配置分配。

MACAdr ARRAY[1..6] OF 
BYTE

114.0 包含设备的 MAC 地址。

IPAdr ARRAY[1..4] OF 
BYTE

120.0 包含设备的 IP 地址。

OrderID STRUCT 124.0 包含设备的 OrderID。
 
 
 

MxLen BYTE   包含阵列的 大长度。

ActLen BYTE   包含阵列中的当前数据量。

Data ARRAY[1..20] 
CHAR

  包含数据。

 PE STRUCT 146.0 特定 PROFIenergy 数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 数据类型 偏移量 注释

  ModeID BYTE 146.0 PE_MODE_ID 符合 Profienergy 规范。

Result BYTE 147.0 PEErrorCode 符合 Profienergy 规范。

PauseTime (1) TIME 148.0 包含空闲时间（以 ms 为单位）。

TimeToPause TIME 152.0 包含设备进入暂停模式所需的时间。

TimeToOperate TIME 156.0 包含设备进入操作模式所需的时间。

MinSleepTime TIME 160.0 包含设备处于 PE_SLEEP_MODE 的 短时间。

SleepToOperate TIME 164.0 包含设备从 PE_SLEEP_MODE 进入操作模式所需的时

间。

StatusOperate BOOL 168.0 表示设备的操作模式。

StatusPause BOOL 168.1 表示设备处于暂停模式。

StatusSleep BOOL 168.2 表示设备的 PE_SLEEP_MODE。
StatusTransitOK BOOL 168.3 表示从一种能源状态转变为另一种。

StatusInTransit BOOL 168.4 表示当前状态转变。

StatusTransitNOK BOOL 168.5 表示状态改变不成功。

StatusError BOOL 168.6 表示设备出错。

StatusRetryEx BOOL 168.7 表示未成功执行命令。不再尝试执行命令。

CmdStartPause (1) BOOL 169.0 在队列中加入一个用于该设备的 START_PAUSE 命令。

CmdEndPause (1) BOOL 169.1 在队列中加入一个用于该设备的 END_PAUSE 命令。

CmdUpdateStatus (1) BOOL 169.2 在队列中加入一个用于该设备的 PEM_STATUS 命令。

EnableSleep (1) BOOL 169.3 允许该设备进入 PE_SLEEP_MODE。
• True = 设备应在空闲时间过长的情况下进入 

PE_SLEEP_MODE
• False = 设备不得进入 PE_SLEEP_MODE。

Services WORD 170.0 显示所有不受支持的 PROFIenergy 服务。

 UserData (2) ARRAY[1..24] 
OF BYTE

172.0 用户自定义数据

 Task STRUCT 196.0 作业处理

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 数据类型 偏移量 注释

  Cmd BYTE 196.0 作业处理的内部位

CmdJ BYTE 197.0 作业处理的内部位

TimeStart BOOL 198.0 开始延时时间。

TimeStarted BOOL 198.1 延时时间刚开始。

TimeDone BOOL 198.2 显示延时时间的过期时间。

Done BOOL 198.3 表示该作业已完成。

DelayedCmd BOOL 198.4 表示被推迟的命令仍处于未决状态。

IsV1_0 BOOL 198.5 表示该设备是一款符合规范 V1.0 的设备。

IsWakeOnLAN BOOL 198.6 表示该设备被“Wake on LAN”唤醒。

RetryCount BYTE 199.0 PE_COMMANDS 的重复计数器

Duration TIME 200.0 包含延时时间（以 ms 为单位）。

StartTime TIME 204.0 包含延时时间的起始时间。

MachineState INT 208.0 包含作业的内部状态。

(1) 由用户填写。

(2) 可供用户使用。

参数 STATUS (S7-300, S7-400)

参数 STATUS
STATUS 参数的输出值被分为三个部分：

• 位 31 至 24： MESSAGE
• 位 23 到 16： LOCATION
• 位 15 到 0： INFORMATION
您可以在下表中了解三个部分中每个错误代码的含义：

表格 4-257 MESSAGE 可能具有的值

错误代码

(W#16#...)

说明

00 无错误。

50 指令已初始化。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)

说明

51 确定 PROFINET I/O 系统的组态。

52 该指令无法确定 PROFINET I/O 系统中任何已组态的设备。

53 确定已组态设备的逻辑地址。

54 从设备中读出接口信息。

55 确定已组态设备的 I&M 数据（仅数据记录 0）。

56 组态 PROFINET 接口，以通过 UDP 发送“Wake on LAN”MagicPaket™。

57 确定已连接设备的 PROFIenergy 功能。

62 检测到无效 PROFINET I/O 系统 ID。 导致这种情况的编号显示于 INFORMATION 域中。

70 指令已被初始化，且正在处理作业。 INFORMATION 域中的值包含当前活动作业的编号。

80 指令在处理作业期间丢失初始化。 这通常发生在重新加载背景数据块或用户数据库时。

FF 发生未知错误。

表格 4-258 LOCATION 可能具有的值

错误代码

(W#16#...)

说明

00 指令未被初始化或处于空闲状态。

70 指令正在等待作业。

71 指令在作业列表中追加了一项作业。

72 指令正在准备发送作业。

73 指令正将作业发送到设备。

74 指令正在等待设备的响应。

75 指令正在评估设备的响应。

76 指令正将作业从作业列表中删除。

FF 发生未知错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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表格 4-259 INFORMATION 可能具有的值

错误代码

(W#16#...)

说明

0000 无其它可用信息，且没有活动作业。

0001 -00FF 当前正在处理 1 – 255 个作业。

8001 参数 1 出错 
8002 参数 2 出错

8003 参数 3 出错

8004 参数 4 出错

8005 参数 5 出错。如果没有互连，或者到用户 DB 的互连无效，将报告该错误。

可能的原因：

• 用户 DB 过小。

• 用户 DB 受到写保护。

• RAM 中没有用户 DB。
• 对于所采用的 CPU 来说，用户 DB 无效。

8100 尝试加入的作业数量超过 大数量 256。 这是一个临时错误，完成一些作业后即可解决。 不
接受加入的作业，必须再次加入。

8200 尝试发送无效或不支持的 PROFIenergy 命令 (PE_COMMAND)。
84xx 发生通信错误。 发生该错误的设备编号将输出至“xx”中。

85xx 已从设备 xx 返回错误。 发生该错误的设备编号将输出至“xx”中。

8600 目前不支持请求的唤醒方法。

FFFF 发生未知错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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PROFIenergy 命令 (S7-300, S7-400)

PI 命令“Start_Pause” (S7-300, S7-400)

说明

使用 PE 命令“Start_Pause”启动节能模式。命令 Start_Pause 可用于：

• 将 PE 从“就绪”(ready) 状态 (PE_ready_to_operate) 切换到节能模式 
(PE_energy_saving_mode)。

• PE 实体可自动切换节能模式。

当切换节能模式时，能耗可能会升高或降低。

调用 PI 命令“Start_Pause”
使用具有以下参数的指令“PE_CMD (页 7380)”来调用命令“Start_Pause”：

参数 值 说明

CMD 1 调用 PE 命令“Start_Pause”。
CMD_MODIFIER 0 命令“Start_Pause”的命令调用没有其它指定。

CMD_PARA_LEN 4 CMD_PARA 参数的长度为 4 字节。

CMD_PARA ANY 指向“Pause_Time”(TIME) 的值的 ANY 指针。

响应帧 (Service Data Response)
将以下 PE 实体的响应帧数据写入到参数 RESPONSE_DATA 处引用的数据块中（请参见指令

“PE_CMD (页 7380)”）：

属性 值 数据类型 说明

PE_Mode_ID 1 到 255 BYTE 省电模式的标识号

预留 0 BYTE -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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PI 命令“End_Pause” (S7-300, S7-400)

说明

使用 PE 命令“End_Pause”终止 PE 实体的节能模式。

调用 PI 命令“End_Pause”
使用具有以下参数的指令“PE_CMD (页 7380)”来调用命令“End_Pause”：

参数 值 说明

CMD 2 调用 PE 命令“End_Pause”。
CMD_MODIFIER 0 命令“End_Pause”的命令调用没有其它指定。

CMD_PARA_LEN 0 CMD_PARA 参数的长度为 0 个字节。

CMD_PARA 无关 -

响应帧 (Service Data Response)
将 PE 实体的以下响应帧数据写入参数 RESPONSE_DATA 处引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 7380)”）：

属性 值 数据类型 说明

Time_to_operate - DWORD 切换到“PE_ready_to_operate”模式的

预计时间。

PI 命令“Query_modes”-“List_Energy_Saving_Modes” (S7-300, S7-400)

说明

通过 PE 命令“Query_modes”和子命令（调节器）“List_Energy_Saving_Modes”将输出 PE 实
体所支持的所有节能模式 (PE_Mode_ID)。
查询结果将以响应帧的形式写入由 RESPONSE_DATA 参数引用的数据块。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调用 PI 命令“Query_modes”-“List_Energy_Saving_Modes”
通过带有以下参数的指令“PE_CMD (页 7380)”可调用命令“List_Energy_Saving_Modes”：

参数 值 说明

CMD 3 调用 PE 命令“Query_modes”。
CMD_MODIFIER 1 指定命令调用： 选择子命令

“List_Energy_Saving_Modes”输出所支持节能模式的数

目和类型。

CMD_PARA_LEN 0 CMD_PARA 参数的长度为 0 个字节。

CMD_PARA 无关 -

响应帧 (Service Data Response)
将 PE 实体的以下响应帧数据写入参数 RESPONSE_DATA 处引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 7380)”）：

属性 值 数据类型 说明

Number_of_PE_
Mode_IDs

1 BYTE 节能模式的数目。

PE_Mode_IDs - Array [...] of 
BYTE

含有支持的省电模式 ID 的数组。 ID 的
含义取决于 PE 实体。

PI 命令“Query_modes”-“Get_Mode” (S7-300, S7-400)

说明

可通过 PE 命令“Query_modes”和子命令（调节器）“Get_Mode”输出当前已启用节能模式的

属性。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调用 PI 命令“Query_modes”-“Get_Mode”
使用指令“PE_CMD”来调用命令是通过以下参数进行的：

参数 值 说明

CMD 3 调用 PE 命令“Query_modes”
CMD_MODIFIER 2 指定命令调用： 选择子命令“Get_Mode”输出当前所启用模式的状态。

CMD_PARA_LEN 1 CMD_PARA 参数的长度为 1 个字节。

CMD_PARA ANY ANY 指向 PE_MODE_ID. 值的指针

响应帧 (Service Data Response)
将 PE 实体的以下响应帧数据写入参数 RESPONSE_DATA 处引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 7380)”）：

属性 值 数据类型 说明

PE_Mode_ID • 0
"PE_power_off”模式 

• 1...254 
PE 实体的节能模式（制造商特

定）

• 255
"PE_ready_to_operate”模式

BYTE 当前启用的节能模式的 ID。

PE_Mode_Attribut
es

位 0：
• = 0: 仅提供静态耗电设备和时

间值。

• = 1: 提供动态耗电设备和时间

值。

位 1 到 7：
• 预留

BYTE  

Time_min_Pause 1 不带日期的时间差值 DWORD PI 模式的 小暂停时间。 小暂停时

间是以下属性的值之和：

• Time_to_Pause
• Time_to_operate
• Time_min_length_of_stay
请参见指令“PE_START_END: 启动和

退出节能模式 (页 7376)”中
“PAUSE_TIME 参数”的说明。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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属性 值 数据类型 说明

Time_to_Pause 1 不带日期的时间差值 DWORD 关断时间： 从调用省电模式到启动省

电模式的持续时间（从 
PE_ready_to_operate 转换到 
PE_energy_saving_mode 的时

间）。 关断时间取决于 PE 实体。

Time_to_operate 1 不带日期的时间差值 DWORD 接通时间： 从省电模式 
(PE_energy_saving_mode) 转换到运

行就绪模式 (PE_ready_to_operate) 
的持续时间。

PE 实体将在输出操作中动态计算持续

时间。

Time_min_length
_
of_stay 1

  DWORD PE 实体上节能模式的 短的激活周期。

Time_max_length
_
of_stay 1

  DWORD PE 实体上节能模式的 长激活周期。

Mode_Power_
Consumption 2

  REAL 激活节能模式时，PE 实体的功耗。

单位： kW
Energy_
Consumption_
to_pause 2

  REAL PE 实体从运行就绪模式 
(PE_ready_to_operate) 转换到节能模

式 (PE_energy_saving_mode) 时的能

耗

单位： kWh
Energy_
Consumption_
to_operate 2

  REAL PE 实体从节能模式 
(PE_energy_saving_mode) 转换到运

行就绪模式 (PE_ready_to_operate) 
时的能耗 
单位： kWh

1 若持续时间为无穷大，则输出 0xFFFFFFFF。 若持续时间为 0，则输出“0”。
2 如果 PE 实体中未定义能耗和功耗，则将输出“0.0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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PI 命令“PEM_Status” (S7-300, S7-400)

说明

使用 PE 命令“PEM_Status”，可查询 PE 实体当前所激活的节能模式。

调用 PI 命令“PEM_Status”
通过带有以下参数的“PE_CMD”指令可调用命令“PEM_Status”：

参数 值 说明

CMD 4 调用 PE 命令“PEM_Status”。
CMD_MODIFIER 0 命令“PEM_Status”的命令调用没有其它指定。

CMD_PARA_LEN 0 CMD_PARA 参数的长度为 0 个字节。

CMD_PARA 无关 -

响应帧 (Service Data Response)
将 PE 实体的以下响应帧数据写入参数 RESPONSE_DATA 处引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 7380)”）：

属性 值 数据类型 说明

PE_Mode_ID_
Source

• 0
“PE_power_off”模式

• 1 到 254
PE 实体的节能模式（制造商特

定）

• 255
"“PE_ready_to_operate”模式

BYTE 发送 PE 命令之前 PE 实体的模式。

PE_Mode_ID_
Destination

• 0
"“PE_power_off”模式

• 1 到 254
PE 实体的节能模式（制造商特

定）

• 255
"“PE_ready_to_operate”模式

BYTE 执行 PE 命令之后 PE 实体的模式。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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属性 值 数据类型 说明

Time_to_operate 不带日期的时间差值 DWORD 接通时间： 从省电模式 
(PE_energy_saving_mode) 转换到运

行就绪模式 (PE_ready_to_operate) 
的持续时间。

PE 实体将在输出操作中动态计算持续

时间。

Remaining_time_to
_
destination

不带日期的时间差值 DWORD 用于切换到另一模式的剩余时间。

Mode_Power_
Consumption

  REAL 激活节能模式时，PE 实体的功耗。

单位：kW
Energy_
Consumption_
to_Destination

  REAL 当前 PI 转换的能耗

单位： kWh

Energy_
Consumption_
to_operate

  REAL PE 实体从节能模式 (PE_energy-
saving mode) 转换到运行就绪模式 
(PE_ready_to_operate) 时的能耗

单位：kWh

PI 命令“PE_Identify” (S7-300, S7-400)

说明

可通过 PE 命令“PE_Identify”读取 PE 实体所支持的 PE 命令的数目和说明。 所支持的特定命

令数目取决于 PE 实体。 由于 PE_Identify 本身就是一个 PE 命令，因此在一个肯定响应中至

少会输出三个支持的 PE 命令： Start_Pause、End_Pause 和 PE_Identify。

调用 PI 命令“PE_Identify”
可通过带有以下参数的指令“PE_CMD (页 7380)”调用命令“PE_Identify”：

参数 值 说明

CMD 5 调用命令“PE_Identify”。
CMD_MODIFIER 0 命令“PE_Identify”的命令调用没有其它指定。

指令
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参数 值 说明

CMD_PARA_LEN 0 CMD_PARA 参数的长度为 0 个字节。

CMD_PARA 无关 -

响应帧 (Service Data Response)
将 PE 实体的以下响应帧数据写入参数 RESPONSE_DATA 处引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 7380)”）：

属性 值 数据类型 说明

Count 1 6 BYTE 支持的 PROFIenergy 命令的数目

Start_Pause 1 BYTE 支持的第一个 PE 命令  (Service_Request_ID)
End_Pause 2 BYTE ...
Query_Modes 3 BYTE ...
PEM_Status 4 BYTE ...
PE_Identify 5 BYTE ...
Query_Measurement 16 BYTE 支持的 后一个 PE 命令  (Service_Request_ID)
1 所支持的命令数目与制造商相关，并取决于使用的 PE 实体。 表中列出的值为响应帧的一个示例，该响应帧

支持所有的 6 个 PE 命令。

PI 命令“Query_Measurement”-“Get_Measurement_list” (S7-300, S7-400)

说明

通过 PE 命令“Query_Measurement”和子命令（调节器）“Get_measurement_list”可查询 PE 
实体所支持的特定测量值。 支持的测量值将以列表形式输出到由 RESPONSE_DATA 参数引用

的数据块中。

指令
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调用 PI 命令“Query_Measurement”-“Get_Measurement_list”
通过带有以下参数的“”指令可调用该命令： (页 7380)

参数 值 说明

CMD 16 调用命令“Query_Measurement”。
CMD_MODIFIER 1 指定命令调用： 选择命令“Get_Measurement_List”输出所支持的测量值列

表。

CMD_PARA_LEN 0 CMD_PARA 参数的长度为 0 个字节。

CMD_PARA 无关 -

响应帧 (Service Data Response)
将 PE 实体的以下响应帧数据写入参数 RESPONSE_DATA 处引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 7380)”）：

属性 值 数据类型 说明

Count - BYTE 测量 ID 的数目

reserved - BYTE  
...      
Measurement_ID - WORD 支持的第一个 Measurement_ID。该 Measurement_ID 与制

造商相关。 更多信息，请参见各 PE 实体手册。

Accuracy_Domain - BYTE 请参见表格“精度域”。

Accuracy_Class - BYTE 请参见表格“精度等级”。

Range - REAL 指定测量值的刻度终值（仅限于精度域 1）。 属性范围将使

用通过属性 Measurement_ID 定义的单位（每个 
Measurement_ID 仅使用一个单位）。 

...      
Measurement_ID - WORD 后一个受支持的 Measurement_ID
Accuracy_Domain - BYTE 请参见表格“精度域”。

Accuracy_Class - BYTE 请参见表格“精度等级”。

Range - REAL 指定测量值的刻度终值（仅限于精度域 1）。 属性范围将使

用通过属性 Measurement_ID 定义的单位（每个 
Measurement_ID 仅使用一个单位）。

指令
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精度域

精度域 说明

0 预留

1 以刻度终值的百分比来输出精度偏差。 可能的偏差百分比细分为精度等级（参见表： 精
度域 1 和 2 的精度等级）。

2 以当前测量值的百分比来输出精度偏差。 可能的偏差百分比细分为精度等级（参见表： 
精度域 1 和 2 的精度等级）。

3 测量精度遵守标准 IEC 61557-12。 
在表格“精度域 3 的精度等级”中分别列出了对不带外部传感器设备的性能测量和监视 
(PMD) 的功能性能等级以及对带有外部传感器设备的 PMD 的系统性能等级。

4 精度项目遵守标准 EN 50470-3 第 8 章的规定（参见表： 精度域 4 的精度等级）。

精度等级

表格 4-260 精度域 1 和 2 的精度等级

精度等级 0 1 2 3 4 5 6 7 8
含义 预留 0.01% 0.02% 0.05% 0.1% 0.2% 0.5% 1% 1.5%
 
精度等级 9 10 11 12 13 14 15 >15
含义 2% 2.5% 3% 5% 10% 20% >20% 未定义

表格 4-261 精度域 3 的精度等级

精度等级 0 1 2 3 4 5 6 7 8
含义 预留 0.02 0.05 0.1 0.2 0.5 1 1.5 2
 
精度等级 9 10 11 12 13 14 >13
含义 2.5 3 5 10 20 20% 未定义

指令
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表格 4-262 精度域 4 的精度等级

精度等级 0 1 2 3 4 5 6 >7
含义 预留 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 未定义

PI 命令“Query_Measurement”-“Get_Measurement_values” (S7-300, S7-400)

说明

通过 PE 命令“Query_Measurement”和子命令（调节器）“Get_measurement_values”可输出 
PE 实体所支持的测量值列表。 测量值将以列表形式输出到由 RESPONSE_DATA 参数引用的

数据块中。

调用 PI 命令“Query_Measurement”-“Get_Measurement_values”
通过带有以下参数的“”指令可调用该命令： (页 7380)

参数 值 说明

CMD 16 调用命令“Query_Measurement”。
CMD_MODIFIER 2 指定命令调用： 选择命令“Get_Measurement_Values”来输出所支持的测

量值列表。

CMD_PARA_LEN 0 取决于测量值数目。 参数长度来自于属性 count 以及所传送测量值的属

性的长度之和。

CMD_PARA ANY ANY 指针，该指针指向待查询测量值列表的数据结构（请参见

“CMD_PARA 参数”）。

参数 CMD_PARA
CMD_PARA 参数处由 ANY 指针指定的结构必须进行以下设置：

属性 值 数据类型 说明

Count - BYTE 测量值的数目 (Measurement-IDs)
reserved 0 BYTE 未使用

Measurement_ID - WORD 查询的第一个测量值

指令
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属性 值 数据类型 说明

...      
Measurement_ID - WORD 查询的 后一个测量值

响应帧 (Service Data Response)
将 PE 实体的以下响应帧数据写入参数 RESPONSE_DATA 处引用的数据块中（请参见

“PE_CMD (页 7380)”）：

属性 值 数据类型 说明

Count 1 - BYTE 测量值的数目 (Measurement-IDs)
reserved 0 BYTE 未使用

       
Length_of_Struct
ure

2 到 65535 WORD 结构的长度（字节）

Measurement_Dat
a_Structure_ID

1 = 简单值 BYTE 定义下面的结构。

Measurement_ID 0 到 65535 WORD 支持的测量值的 ID。
Status_of_
Measurement_Val
ue

1 到 3 BYTE 测量值的状态：

• 1: 有效

• 2: 不支持

• 3: 无效

Transmission_Dat
a_Type

- REAL  

End_of_demand - TOD 具有数据类型 TimeOfDay 的可选时间戳记。

...      
Length_of_Struct
ure

- WORD 结构的长度（字节）

Measurement_Dat
a_Structure_ID

- BYTE 定义下面的结构。

Measurement_ID - WORD 支持的测量值的 ID。
Status_of_Measur
ement_Value

- BYTE 测量值的状态：

• 1: 有效

• 2: 不支持

• 3: 无效

指令
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属性 值 数据类型 说明

Transmission_Dat
a_Type

- REAL  

End_of_demand - TOD 具有数据类型 TimeOfDay 的可选时间戳记。

1 若所查询的测量值的数据长度超过协议层 PDU（协议数据单元）的大小，则不会完全传送数据，而只是输

出所支持的测量值。

智能设备 / 智能从站 (S7-300)

PE_I_DEV：智能设备中的 PROFIenergy 控制命令 (S7-300)

说明

可通过指令“PE_I_DEV”处理智能 IO 设备（智能设备）中的 PROFIenergy 配置文件。 由兼容 
PROFIenergy 的标准 IO 设备（如 ET 200S）中固件执行的功能，也可在智能设备中通过指令

“PE_I_DEV”和相应的辅助块实现。

• 智能设备中的用户程序将循环调用指令“PE_I_DEV”并接收所有 PROFIenergy 命令。

• 通过组态辅助块将生成 PROFIenergy 响应。 还可以对暂停时的响应进行编程。 必须在 10 
秒内提供响应数据；否则 IO 控制器中指令的 STATUS 参数处会出现“状态冲突 0x80B5”。

使用该指令无需具有 PROFIenergy 标准的专业知识。 

指令
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PROFIenergy 辅助块（PE 辅助块）

PE 辅助块用于生成响应帧。 只需在相关块的输入参数处输入响应数据（纯文本形式）即可。

• 每个 PROFIenergy 命令，都有一个对应于肯定响应的辅助块：

– PE 命令“Start_Pause”： PE_Start_RSP (页 7419)
– PE 命令“End_Pause”： PE_End_RSP (页 7420)
– PE 命令“Query_modes”-“List_Energy_Saving_Modes”： PE_List_Modes_RSP 

(页 7421)
– PE 命令“Query_modes”-“Get_Mode”： PE_Get_Mode_RSP (页 7423)
– PE 命令“PEM_Status”： PE_PEM_Status_RSP (页 7425)
– PE 命令“PE_Identify”： PE_Identify_RSP (页 7427)
– PE 命令“Query_Measurement”-

“Get_Measurement_list”： PE_Measurement_List_RSP (页 7428)
– PE 命令“Query_Measurement”-

“Get_Measurement_values”： PE_Measurement_Value_RSP (页 7430)
• 除 PROFIenergy 命令之外，还有一个对应于否定响应的附加辅助块（请参见 PE_Error_RSP 

(页 7417)）。

辅助块的互连

指令“PE_I_DEV”和辅助块将一起执行。 其中一些参数简单互连在一起的。 下图显示了需要

进行互连的参数。

指令
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参数

下表列出了指令“PE_I_DEV”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RESET Input BOOL I、Q、M、D、L 复位此指令。

ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

智能设备的地址

可从硬件组态中获取该地址。

VALID Input BOOL I、Q、M、D、L PROFIenergy 控制器中的响应数据已准备

就绪可以发送。

CMD_PARA Output ANY I、Q、M、D、L 参数用于：

• Get mode: PE_mode_ID
• Get measurement values：

Measurement_ID 的列表（待读取的

变量 ID；可在任何指定的时间内读取

一个或多个变量）。

大长度： 234 个字节

DATA_ERRO
RRSP

InOut ANY I、Q、M、D、L 指向包含有 PROFIenergy 控制器确认数据

的数据区域指针。

该指针必须与辅助块中所用指针相匹配。

INDEX Output INT I、Q、M、D、L PROFIenergy 记录的数据记录数目（在 
0x80A0 处设置）

CMD Output INT I、Q、M、D、L PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
符合 PROFIenergy 配置文件（请参见

“CMD 和 CMD_MODIFIER 参数”）。

扩展 PROFIenergy 配置文件之后，可使用

更多 PE 命令 (Service-Request-IDs)。
CMD_
MODIFIER

Output INT I、Q、M、D、L PROFIenergy 子命令：

• 仅当 CMD=3 或 CMD=16 时；请参见

“CMD 和 CMD_MODIFIER 参数”

• 对其它所有命令，均为“0”。
在 PROFIenergy 配置文件扩展后，可使用

更多子命令。

NEW Output BOOL I、Q、M、D、L PROFIenergy 控制器中的新数据。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 命令完成，但存在错误。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息（请参见“STATUS 参数”）。

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 CMD 和 CMD_MODIFIER

CMD CMD_
MODIFIER

PROFIenergy 命令 说明

01 0 Start_Pause 启动节能模式或切换到另一个节能模式。

02 0 End_Pause 退出节能模式。

03 1 Query_Modes - List energy 
saving Modes 

输出支持的节能模式。

2 Query_Modes - Get Mode 输出当前启用的节能模式的属性。

04 0 PEM_Status 查询节能模式的状态。

05 0 PE_Identify 读取支持的 PE 命令的数目和说明。

16 1 Query_Measurement - 
Get_Measurement_List 

PE 实体所支持的测量值列表。

2 Query_Measurement - 
Get_Measurement_Values 

PE 实体的测量值的输出。

STATUS 参数

错误信息将在 STATUS 输出参数处输出。 如果解释为 ARRAY[1...4] of BYTE，则错误信息的

结构如下所示：

域元素 名称 含义

STATUS[1] Function_Nu
m

错误原因

• B#16#00：无错误

• B#16#DE：读取数据记录期间出错

• B#16#DF：写入数据记录期间出错

• B#16#C0：执行指令“PE_I_DEV”或内部通信指令“PRVREC”和“RCVREC”时
的错误消息。

STATUS[2] Error_Decode 错误 ID 的位置

• 80：IEC 61158-6 或特定应用程序中定义的 DPV1 错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7416 编程和操作手册, 11/2022



域元素 名称 含义

STATUS[3] Error_Code_1 错误 ID（当 Error_Decode = 80 时）：

• B1：写入长度错误（数据类型为 ANY 时，有关写入长度或长度不足信

息的错误）。

STATUS[4] Error_Code_2 PROFINET 错误： 如果无 PROFINET 错误则将输出 IO 控制器错误消息。同

时 STATUS[4] 中的值为“0”。

说明

指令“PRVREC”和“RCVREC”的错误消息

指令“PE_I_DEV”将使用“PRVREC (页 7336)”和“RCVREC (页 7333)”指令进行通信。 这些指

令的错误消息将输出到域元素 STATUS[1] 到 STATUS[4] 中。

有关“PRVREC”和“RCVREC”指令错误代码的说明，请参见相应 STATUS (页 7298) 参数的说明。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

指令 PE_I_DEV 的辅助块 (S7-300)

PE_Error_RSP： 生成对命令的否定应答 (S7-300)

说明

如果不支持所请求的命令（通常或临时），则辅助块“PE_Error_RSP”(Response with failure) 
将生成一个否定响应。 响应的生成与所请求的命令无关。

指令
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参数

下表列出了“PE_Error_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NEW Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。 仅当参数值

设为“1”时才会处理辅助块。

ERROR_CODE Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

错误编号

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据

区中。 然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 7413)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
PROFIenergy 控制器的响应数据准备就绪

可进行传送时，辅助块即可设置该参数。

DATA_
ERRORRSP

InOut ANY D 指向存储响应数据的数据区的指针。 此参

数与指令“PE_I_DEV (页 7413)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。 所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度： 244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• "1": 出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• “0x80B1”： ANY 设置错误，如范围不

正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
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PE_Start_RSP: 暂停开始时对命令生成应答 (S7-300)

说明

辅助块“PE_Start_RSP”（启动暂停）将生成对 PE 命令 Start_Pause (页 7401) 的响应。 该指

令将返回设备所切换到的节能模式（PE_MODE_ID 参数）。

如果根据暂停时长区分响应，则在节能模式下可在反馈中返回此状态（暂停时间较短时，

PE_Mode_ID = 1；暂停时间较长时，PE_Mode_ID = 2，等等）。

参数

下表列出了“PE_Start_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NE
W

Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。 仅当参数值

设为“1”时才会处理辅助块。

CMD Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 CMD 进行互连。

PE_MODE_ID Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

该过程采用的 PE 模式

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据

区中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 7413)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
PROFIenergy 控制器的响应数据准备就绪

可进行传送时，辅助块即可设置该参数。

DATA_
ERRORRSP

InOut ANY D 指向存储响应数据的数据区的指针。 此参

数与指令“PE_I_DEV (页 7413)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。

小长度：244 个字节

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7419



参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• "1": 出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• “0x80B1”：ANY 设置错误，如范围不

正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_End_RSP： 暂停结束时对命令生成应答 (S7-300)

说明

辅助块“PE_End_RSP”将生成对 PE 命令 End_Pause (页 7402) 的响应。 所返回的响应将为从

当前模式切换到“Ready_To_Operate”模式所需的时间。

参数

下表列出了“PE_End_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NEW Input BOOL I、Q、M、

D、L 或常数

该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。仅当参数值

设为“1”时才会处理辅助块。

CMD Input INT I、Q、M、

D、L 或常数

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 CMD 进行互连。

Time_to_Operat
e

Input DWORD I、Q、M、

D、L 或常数

从当前模式切换到“Ready_To_Operate”所
需的时间。

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、

D、L
在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据

区中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 7413)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

VALID InOut BOOL I、Q、M、

D、L
该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
PROFIenergy 控制器的响应数据准备就绪

可进行传送时，辅助块即可设置该参数。

DATA_
ERRORRSP

InOut ANY D 指向存储响应数据的数据区的指针。 此参

数与指令“PE_I_DEV (页 7413)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。

小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、

D、L
• "0": 无错误

• "1": 出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、

D、L
• "0": 无错误

• “0x80B1”：ANY 设置错误，如范围不

正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_List_Modes_RSP： 生成查询到的节能模式作为应答 (S7-300)

说明

辅助块“PE_List_Modes_RSP”将生成对 PE 命令 List_Energy_Saving_Modes (页 7402) 的响

应。 生成的响应中包含所支持节能模式的数目和 ID。

参数

下表列出了“PE_List_Modes_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NEW Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常数

该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令的

输出参数 NEW 进行互连。仅当参数值设为

“1”时才会处理辅助块。

CMD Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令的

输出参数 CMD 进行互连。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD_MODIFIER Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

PROFIenergy 子命令（仅当 CMD=3，或 
CMD=16 时，才进行评估）。 该参数必须

与“PE_I_DEV”指令的输出参数 
CMD_MODIFIER 进行互连。

Number_of_PE_
Mode_IDs

Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常数

所支持节能模式的数目。

允许的值： 1 到 254
PE_MODE_ID Input ANY I、Q、M、D、L 指向存储所支持节能模式 ID (PE_Mode_ID) 

的区域。

有效范围： 1 到 254。
ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将输

入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据区

中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 7413)”指令的参数 NEW 
处检测到上升沿后，必须 10 秒内设置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令的

输入 VALID 进行互连。 
PROFIenergy 控制器的响应数据准备就绪可

进行传送时，辅助块即可设置该参数。

DATA_
ERRORRSP

InOut ANY D 指向存储响应数据的数据区的指针。 此参数

与指令“PE_I_DEV (页 7413)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的数

据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。

小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• "1": 出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• “0x80B1”：ANY 设置错误，如范围不正

确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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PE_Get_Mode_RSP： 生成所查询到的能源数据作为应答 (S7-300)

说明

辅助块“PE_Get_Mode_RSP”将生成对命令 Get_Mode (页 7403) 的响应.该响应框架包含节能

模式的时间、性能或能量数据。

参数

下表列出了“PE_Get_Mode_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NEW Input BOOL I、Q、M、D、L 
或常量

该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。仅当参数值

设为“1”时才会处理辅助块。

CMD Input INT I、Q、M、D、L 
或常量

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 CMD 进行互连。

CMD_MODIFIER Input INT I、Q、M、D、L 
或常量

PROFIenergy 子命令（仅当 CMD=3，或 
CMD=16 时，才进行评估）。该参数必须

与“PE_I_DEV”指令的输出参数 
CMD_MODIFIER 进行互连。

PE_Mode_ID Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常量

当前启用的节能模式的 ID。

PE_Mode_Attribut
es

Input BYTE I、Q、M、D、L 
或常量

有关节能模式的更多信息

Time_min_Pause Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

此 PE 节能模式下的 短暂停时间。

是以下三个参数的总和：

• Time_to_Pause
• Time_to_operate
• Time_min_length_of_stay

Time_to_Pause Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

从 START 参数（请参见“PE_I_DEV 
(页 7413)”）处信号边沿到转换为所请求

的 PE 节能模式时的时间。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

Time_to_Operate Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

“PE_ready_to_operate”的 长接通时间。

“Time_to_operate”参数可直接在相关计

算中使用。该值可以为一个静态 大值也

可以由 PE 实体进行动态计算。

Time_min_Lenght
_
of_stay

Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

此 PE 模式下 PE 实体的 短驻留时间。

Time_max_Lengh
t_of_stay

Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

此 PE 模式下 PE 实体 长的驻留时间。

Mode_Power_
Consumption

Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

当前 PE 模式下的能耗，单位为 [kW]。

Energy_Consum_
to_Pause

Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

从“PE_ready_to_operate”切换到当前 PE 
模式时的能耗，单位为 [kWh]。

Energy_Consum_
to_operate

Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

从当前 PE 模式切换到

“PE_ready_to_operate”时的能耗，单位

为 [kWh]。
ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据区

中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 7413)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
PROFIenergy 控制器的响应数据准备就绪

可进行传送时，辅助块即可设置该参数。

DATA_
ERRORRSP

InOut ANY D 指向存储响应数据的数据区的指针。此参

数与指令“PE_I_DEV (页 7413)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度：244 个字节

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “1”：出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • “0”：无错误

• “0x80B1”：ANY 设置错误，如范围不

正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_PEM_Status_RSP： 生成 PEM 状态作为应答 (S7-300)

说明

辅助块“PE_PEM_Status_RSP”将生成对命令 PEM_Status (页 7406) 的响应。

参数

下表列出了“PE_PEM_Status_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NEW Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常数

该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令的

输出参数 NEW 进行互连。 仅当参数值设为

“1”时才会处理辅助块。

CMD Input INT I、Q、M、D、L 或
常数

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令的

输出参数 CMD 进行互连。

PE_MODE_ID_
Source

Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常数

PEM_STATUS 的 Source 和 Destination。
值：

• 0x00: PE_POWER_OFF
• 0x01 – 0xFE: 制造商特定

• 0xFF: PE_READY_TO_OPERATE

PE_MODE_ID_
Destination

Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常数

Time_to_Operat
e1

Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

“PE_ready_to_operate”的 长接通时间。

"“Time_to_operate”可直接在相关计算中使

用。 该值可以为一个静态 大值也可以由 
PE 实体进行动态计算。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

Remaining_time
_
to_destination1

Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

可选： 切换到所请求的 PE 模式前的剩余时

间。 动态值或静态 大值

Mode_Power_
Consumption2

Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

当前 PE 模式下的能耗，单位为 [kW]。

Energy_
Consumption_
to_Destination2

Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

在切换为所请求的 PE 模式前这段时间内的

能耗，单位为 [kW]。

Energy_
Consumption_
to_operate2

Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

从当前 PE 模式切换到

“PE_ready_to_operate”时的能耗，单位为 
[kWh]。

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将输

入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据区

中。 然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 7413)”指令的参数 NEW 
处检测到上升沿后，必须 10 秒内设置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令的

输入 VALID 进行互连。 
PROFIenergy 控制器的响应数据准备就绪可

进行传送时，辅助块即可设置该参数。

DATA_
ERRORRSP

InOut ANY D 指向存储响应数据的数据区的指针。 此参数

与指令“PE_I_DEV (页 7413)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。 所寻址的数

据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。 
小长度： 244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• "1": 出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• “0x80B1”： ANY 设置错误，如范围不正

确

1 如果该时间段无任何限制，则可指定 大值“0xFFFFFFFF”。 如果该时间段为“Zero”，则可使用“0x00”。
2 如果未定义能耗值，则可指定“0.0”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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PE_Identify_RSP： 生成所支持的 PROFIenergy 命令作为应答 (S7-300)

说明

辅助块“PE_Identify_RSP”将生成对命令 PE_Identify (页 7407) 的响应。 在对该命令的响应中，

将指定所支持的 PROFIenergy 命令。 请注意，由于 PE_IDENTIFY 本身就是一个 PE 命令，因

此必须包含在响应中。

参数

下表列出了“PE_Identify_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NE
W

Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常数

该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。仅当参数值

设为“1”时才会处理辅助块。

CMD Input INT I、Q、M、D、L 或
常数

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 CMD 进行互连。

Start_Pause Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常数

PROFIenergy 相关各命令中的一个参数：

• 0: 不支持 PE 命令

• 1: 支持 PE 命令End_Pause Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常数

Query_Modes Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常数

PEM_Status Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常数

PE_Identify Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常数

Query_
Measurement

Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常数

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据

区中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 7413)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
PROFIenergy 控制器的响应数据准备就绪

可进行传送时，辅助块即可设置该参数。

DATA_
ERRORRSP

InOut ANY D 指向存储响应数据的数据区的指针。 此参

数与指令“PE_I_DEV (页 7413)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。

小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• "1": 出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• “0x80B1”： ANY 设置错误，如范围不

正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

PE_Measurement_List_RSP： 生成所支持的测量值列表作为应答 (S7-300)

说明

辅助块“PE_Measurement_List_RSP”将生成对命令 Get_measurement_list (页 7408) 的响

应。 在响应中，将指定所支持的测量值 (Measurement-IDs)。

参数

下表列出了“PE_Measurement_List_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NE
W

Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常数

该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 NEW 进行互连。仅当参数值

设为“1”时才会处理辅助块。

CMD Input INT I、Q、M、D、L 或
常数

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输出参数 CMD 进行互连。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD_MODIFI
ER

Input INT I、Q、M、D、L 或
常数

PROFIenergy 子命令（仅当 CMD=3，或 
CMD=16 时，才进行评估）。 该参数必须

与“PE_I_DEV”指令的输出参数 
CMD_MODIFIER 进行互连。

Count Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常数

所支持的测量值数目（测量 ID）

Measurement
_
List

Input ANY D 指向具有所支持 Measurement_ID 数组的

指针。

有关基于 PROFIenergy 配置文件的数组结

构信息，请参见“PI 命令

“Query_Measurement”-
“Get_Measurement_list” (页 7408)” 

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将

输入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据

区中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 7413)”指令的参数 
NEW 处检测到上升沿后，必须 10 秒内设

置参数。

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令

的输入 VALID 进行互连。 
PROFIenergy 控制器的响应数据准备就绪

可进行传送时，辅助块即可设置该参数。

DATA_
ERRORRSP

InOut ANY D 指向存储响应数据的数据区的指针。 此参

数与指令“PE_I_DEV (页 7413)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的

数据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。

小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• "1": 出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• “0x80B1”：ANY 设置错误，如范围不

正确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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PE_Measurement_Value_RSP： 生成所查询的测量值作为应答 (S7-300)

说明   
辅助块“PE_Measurement_Value_RSP”将生成对命令 Get_measurement_values (页 7411) 的
响应。 在此响应中，将返回所请求的测量值。

参数

下表列出了“PE_Measurement_Value_RSP”辅助块的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PE_I_DEV_NE
W

Input BOOL I、Q、M、D、L 或
常数

该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令的

输出参数 NEW 进行互连。仅当参数值设为

“1”时才会处理辅助块。

CMD Input INT I、Q、M、D、L 或
常数

PROFIenergy 命令的 Service-Request-ID 
该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令的

输出参数 CMD 进行互连。

CMD_MODIFI
ER

Input INT I、Q、M、D、L 或
常数

PROFIenergy 子命令（仅当 CMD=3，或 
CMD=16 时，才进行评估）。 该参数必须

与“PE_I_DEV”指令的输出参数 
CMD_MODIFIER 进行互连。

Count Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常数

测量值的数目 (Measurement_Values)

Measurement
_Values

Input ANY D 指向具有测量值 (Measurement_IDs) 数组

的指针。

有关基于 PROFIenergy 配置文件的数组结构

信息，请参见“PI 命令

“Query_Measurement”-
“Get_Measurement_values” (页 7411)” 

ACTIVATE InOut BOOL I、Q、M、D、L 在输入 ACTIVATE 的上升沿处，该指令将输

入参数复制到 DATA_ERROR_RSP 数据区

中。然后通过该指令复位此参数。

当“PE_I_DEV (页 7413)”指令的参数 NEW 
处检测到上升沿后，必须 10 秒内设置参数。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

VALID InOut BOOL I、Q、M、D、L 该参数必须与“PE_I_DEV (页 7413)”指令的

输入 VALID 进行互连。 
PROFIenergy 控制器的响应数据准备就绪可

进行传送时，辅助块即可设置该参数。

DATA_
ERRORRSP

InOut ANY D 指向存储响应数据的数据区的指针。 此参数

与指令“PE_I_DEV (页 7413)”中 
DATA_ERRORRSP 的指针相同。所寻址的数

据区中包含完整的 PROFIenergy 帧。

小长度：244 个字节

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• "1": 出错。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L • "0": 无错误

• “0x80B1”：ANY 设置错误，如范围不正

确

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

4.2.3.6 模块参数分配 (S7-300, S7-400)

写入和读取数据记录 (S7-300, S7-400)

原理  
某些模块具有一个只写系统数据区域，程序可向该区域传送数据记录。 此数据存储的数据

记录编号从 0 一直到 240。不是每个模块都包含所有数据记录（见下表）。

模块还可能具有一个只读系统数据区域，程序可从该区域读取数据记录。 此数据存储的数

据记录编号从 0 一直到 240。不是每个模块都包含所有数据记录（见下表）。

说明

有些模块具有这两个系统数据区域。 它们是两个分开的区域，唯一的共同点是它们的逻辑

结构相同。

指令
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只写系统数据区域

下表说明了只写系统数据区域的结构， 各个数据记录的允许大小，以及可向该区域写入的

指令。

数据记录编

号

内容 大小 限制 可使用指令写入

0 参数 对于 S7-300：
2 到 14 个字节

只能由 S7-400 写
入

WR_DPARM 
(页 7442)
PARM_MOD 
(页 7437)

1 参数 对于 S7-300：
2 到 14 个字节

（数据记录 0 和 1 一
起共有 16 字节。）

- WR_PARM 
(页 7441)
WR_DPARM 
(页 7442)
PARM_MOD 
(页 7437)

2 到 127 用户数据 每个 ≤ 240 字节 - WR_PARM 
(页 7441)
WR_DPARM 
(页 7442)
PARM_MOD 
(页 7437)
WR_REC (页 7325)

128 到 240 参数 每个 ≤ 240 字节 - WR_PARM 
(页 7441)
WR_DPARM 
(页 7442)
PARM_MOD 
(页 7437)
WR_REC (页 7325)

指令
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只读系统数据区域

下表说明了只读系统数据区域的结构， 各个数据记录的允许大小，以及可用于读取数据区

域的指令。

数据记录

编号

内容 大小 可使用指令读取

0 模块特定诊断数据（整

个系统的标准设置）

4 个字节 RDSYSST  (页 7531)
(SZL_ID00B1H)
RD_REC (页 7320)

1 通道特定诊断数据

（包括数据记录 0）
• 对于 S7-300：

16 个字节

• 对于 S7-400：
4 到 220 个字节

RDSYSST (页 7531)
(SZL_ID00B2H 和 
00B3H) RD_REC (页 7320)

2 到 127 用户数据 每个 ≤ 240 字节 RD_REC (页 7320)
128 到 240 诊断数据 每个 ≤ 240 字节 RD_REC (页 7320)

系统资源

如果以较短时间间隔依次启动多个不同步的数据记录传送，则由操作系统分配系统资源可确

保执行所有作业，各个作业之间不会相互干扰。

如果达到系统资源的限制，则这种情况将在 RET_VAL 中加以指示。 只需将作业重复，即可

补救这种临时错误状况。

一个指令类型可同时处于激活状态的作业的 大数目取决于 CPU。

RD_DPAR： 读取模块数据记录 (S7-300, S7-400)

说明    
使用此指令，可以读取编号为已组态系统数据中寻址组件的 INDEX 的数据记录。 该组件可

以是中央机架中的一个模块或一个分布式组件（PROFIBUS DP 或 PROFINET IO）。

输出参数 VALID  的值 TRUE 表示数据记录已成功传送到目标区域 RECORD。 此时，LEN 输出

参数包含所读取数据的长度（字节）。

如果在传送数据记录过程中出现错误，则由输出参数 ERROR  表示。 此时，输出参数 STATUS  
包含错误信息。

指令
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功能描述

指令“RD_DPAR”不同步执行，即会跨过多次调用。 通过 REQ = 1 来调用“RD_DPAR”，即可启

动数据记录传送。

输出参数 BUSY  和输出参数 STATUS  的第 2 个和第 3 个字节用于显示作业状态。 STATUS  的
第 2 个和第 3 个字节与不同步执行的指令的输出参数 RET_VAL 一致。

另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).
如果 BUSY 输出参数的值为 FALSE，表明数据记录传输已完成。

参数

下表列出了指令“RD_DPAR”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：读取请求

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

模块的任何逻辑地址

位 15 指示是否存在输入地址（位 15 = 
0）或输出地址（位 15 = 1）。

INDEX Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号

VALID Output BOOL I、Q、M、D、L 已收到新的数据记录，并且有效

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：作业仍未完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR = 1：读取过程中发生错误。

STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L • 调用 ID（字节 2 和 3）或错误代码

• 字节 1： B#16#00，未出错时。 否则

为 DPV1-PDU 的函数 ID： 在数据记录

读取 B#16#DE 出错时，在数据记录写

入 B#16#DF 出错时。 如果没有使用 
DPV1 协议元素： B#16#C0。

• 字节 4： 制造商特定的错误 ID 扩展

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

LEN Output INT I、Q、M、D、L 所读取数据记录信息的长度

RECORD InOut ANY I、Q、M、D、L 所读取数据记录所在的目标区域

注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 需要 DB 参数的所有技术数据

（例如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。 只
有 S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编号，

否则会导致用户程序报错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS
另请参见： PARM_MOD： 传送模块数据记录 (页 7437).

RD_DPARA： 异步读取模块数据记录 (S7-300)

说明    
使用此指令，可以读取编号为已组态系统数据中所选模块的 RECNUM  的数据记录。 此读取

数据记录将输入到参数 RECORD  所覆盖的目标区域。

功能描述

指令“RD_DPARA”不同步执行，即会跨过多次调用。 通过 REQ = 1 来调用该指令，即可启动

作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY  用于指示作业状态。

另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).

指令
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参数

下表列出了指令“RD_DPARA”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：读取请求

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

模块的任何地址。 对于输出地址，必须

设置 高有效位。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号（取值范围： 0 至 240）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会包

含一个错误代码。

如果传送过程中未发生错误，则有以下

两种不同情况：

• 如果目标区域大于读取数据记录，则 
RET_VAL  包含实际读取的数据记录的

长度（字节）。

• 如果读取数据记录等于目标区域的长

度，则 RET_VAL  =“0”。
BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：作业仍未完成。

RECORD Output ANY I、Q、M、D、L 所读取的数据记录的目标区域。 数据类

型只能为“BYTE ”。
注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 需要 DB 参数的所有技术数据

（例如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。 
只有 S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编
号，否则会导致用户程序报错。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
另请参见： PARM_MOD： 传送模块数据记录 (页 7437).

指令
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PARM_MOD： 传送模块数据记录 (S7-300, S7-400)

说明     
可使用指令“PARM_MOD”将模块的所有已组态数据记录传送到该模块。通过此指令，数据记

录是静态还是动态无关紧要。

参数

下表列出了“PARM_MOD”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ= 1：写请求

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

地址区域标识符：

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果模块是混合型模块，则必须指定低位

地址区域标识符。如果这些地址相同，则

指定 B#16#54。
LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或

常量

模块的逻辑基本地址。对于混合模块，必

须指定两个地址中较低的地址。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 在指令执行过程中如果发生错误，则返回

值将包含错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：写入过程尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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错误信息

“实际”错误信息（错误代码 W#16#8xyz）可分为以下两类：

• 临时错误（错误代码 W#16#80A2 至 80A4、80Cx）：

此类错误无需用户介入即可避免，可再次调用指令（根据需要，可多次调用）。

临时错误举例：当前正在使用的必要资源（W#16#80C3）。

• 永久错误（错误代码 W#16#809x，80A1，80Bx，80Dx）：

这类错误代码不能自行修正。只有在消除该错误之后，重新尝试调用该指令才会成功。 
永久错误举例：要传送的数据记录的长度不正确 (W#16#80B1)。

说明

如果使用指令 WR_PARM、WR_DPARM 或 PARM_MOD 将数据记录传送到 DPV1 从站，并

且该从站在 DPV1 模式下运行，则 DP 主站通过以下方式来评估所接收的错误信息：

如果错误信息在 W#16#8000 ~ W#16#80FF 或 W#16#F000 ~ W#16#FFFF 范围内，则 DP 
主站会将错误信息传送给指令。如果错误信息超出该范围，则 DP 主站会将值 W#16#80A2 
传送给指令，并将从站挂起。

指令“RD_DPARM (页 7440)”、“WR_PARM (页 7441)”、“WR_DPARM (页 7442)”和
“PARM_MOD”的显示。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明 限制

0000 无错误 -
7000 首次调用时，REQ=0：不传送数据；BUSY = 0。 -
7001 首次调用时，REQ=1：已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。 分布式 I/O
7002 中间调用（与 REQ 无关）：数据传送已激活；BUSY  的值为

“1”。
分布式 I/O

8090 指定的基本逻辑地址无效：在 SDB1/SDB2x 中没有分配或没有

基本地址。

-

8092 在 ANY 引用中指定了非 BYTE  类型。 仅限于 S7-400 以及 
RD_DPARM  (页 7440) 
和 WR_PARM (页 7441)

8093 该指令不适用于由 LADDR 和 IOID 选择的模块。（对于 
S7-300，支持 S7-300 模块；对 S7-400，支持 S7-400 模块；

对于 S7-300 和 S7-400，则可使用 S7-DP 模块）。

-

指令
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错误代码

(W#16#...)
说明 限制

80A1 将数据记录发送到模块时得到否定确认（模块已卸下或在传送

期间出现故障）。

1)

80A2 第二层的 DP 协议错误，DP 从站中可能有硬件/接口故障。 分布式 I/O 1)
80A3 用户接口/用户 DP 协议错误。 分布式 I/O 1)
80A4 通信总线上的通信中断 CPU 和外部 DP 接口模块之间

发生错误 1)
80B0 无法使用用于模块类型的指令，或模块无法识别数据记录。 1)

80B1 要发送的数据记录的长度不正确。对于 RD_DPARM 
(页 7440)：由 RECORD  覆盖的目标区域的长度过短。

-

80B2 所组态的插槽未占用。 1)

80B3 实际模块类型与 SDB1 中指定的模块类型不匹配。 1)

80C1 模块上前一写入作业的数据（用于同一数据记录）尚未有模块

处理。

1)

80C2 模块正在处理的 CPU 作业的 大数量。 1)

80C3 所需的资源（存储器等）当前被占用。  
80C4 内部临时错误。无法执行该作业。

重复执行该作业。如果经常发生该错误，请检查是否安装了电

气干扰源。

1)

80C5 没有或已禁用分布式 I/O。 分布式 I/O 1)

80C6 由于优先级中止，导致数据记录传输停止（重新启动或后台运

行）

分布式 I/O 1)

80D0 相应 SDB 中没有该模块的条目。 -
80D1 未在相应 SDB 中为该模块组态数据记录编号（大于 241 的数

据记录编号被拒绝）。

-

80D2 不能根据模块的类型标识符为模块分配参数。 -
80D3 无法访问 SDB，因为它不存在。 -
80D4 SDB 结构错误：SDB 内部指针指向 SDB 之外的值。 仅对 S7-300
80D5 数据记录是静态的。 仅限于“WR_PARM 

(页 7441)”
8xyy 常见错误信息

另请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)” 
-

1)  在“RD_DPARM”中不会发生

指令
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参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

RD_DPARM： 读取已组态系统数据中的数据记录 (S7-400)

说明  
使用此指令，可以读取编号为已组态系统数据中寻址模块的 RECNUM 的数据记录。 此读取

数据记录将输入到参数 RECORD 所覆盖的目标区域。

参数

下表列出了指令“RD_DPARM”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

地址区域标识符：

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果模块是混合型模块，则必须指定低位

地址区域标识符。 如果这些地址相同，则

指定 B#16#54。
LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或

常量

模块的逻辑基本地址。 对于混合型模块，

必须指定这两个地址中的较低地址。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号（取值范围： 0 至 240）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果读取数据记录与目标区域匹配且在传

送过程中未发生错误，则是所读取的数据

记录的长度（字节）。

如果执行指令时出错，则返回值中会包含

一个错误代码。

RECORD Output ANY I、Q、M、D、L 所读取的数据记录的目标区域。 数据类型

只能为“BYTE ”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 RET_VAL
另请参见： PARM_MOD： 传送模块数据记录 (页 7437).

WR_PARM： 写入模块数据记录 (S7-300, S7-400)

说明   
使用此指令，可以将数据记录 RECORD  传送到寻址的模块。 传送到该模块的参数不会覆盖

在组态过程中创建的参数。

要求

要传送的数据记录不能是静态的。 模块描述中提供了有关哪些模块数据记录是静态数据记

录的信息。

参数

下表列出了指令“WR_PARM”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：写请求

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

地址区域标识符：

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果模块是混合型模块，则必须指定低位地

址区域标识符。 如果这些地址相同，则指定 
B#16#54。

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

模块的逻辑基本地址。 对于混合型模块，必

须指定这两个地址中的较低地址。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号

RECORD Input ANY I、Q、M、D、L 数据记录

注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RECORD 需要 DB 参数的所有技术数据（例

如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。 只有 
S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编号，否则

会导致用户程序报错。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行期间，如果出现错误，则返回值会

包含相应的错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：写入过程尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RECORD
在第一次调用时，要传送的数据从参数 RECORD  中读取。 如果数据记录的传送时间长于一

次调用的时间，则参数 RECORD  的内容不再与后续指令调用相关（对于同一作业）。

参数 RET_VAL
另请参见： PARM_MOD： 传送模块数据记录 (页 7437).

说明

仅对 S7-400
如果发生常见错误 W#16#8544，则只表示不能访问存储有数据记录的 I/O 存储区的任何字

节。 数据传送继续。

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

WR_DPARM： 传送数据记录 (S7-300, S7-400)

说明   
使用此指令，可以将编号为 RECNUM  的数据记录从组态数据传送到寻址模块。 使用此指令

时，数据记录是静态还是动态无关紧要。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“WR_DPARM”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：写请求

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

地址区域标识符：

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果该模块是混合模块，则必须指定低位

地址的区域标识符。 如果地址相同，则必

须指定 B#16#54。
LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或

常量

模块的逻辑基本地址。 对于混合模块，必

须指定两个地址中较低的地址。

RECNUM Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

数据记录编号

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会包含

一个错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：写入过程尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
另请参见： PARM_MOD： 传送模块数据记录 (页 7437).

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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4.2.3.7 中断 (S7-300, S7-400)

时间中断 (S7-300, S7-400)

使用指令 SET_TINT、CAN_TINT、ACT_TINT、QRY_TINT (S7-300, S7-400)

定义 
时间中断可引起对时间中断 OB 进行时间触发的调用。 

调用的先决条件

在可通过操作调用时间中断 OB 之前，必须满足以下条件：

• 必须已分配时间中断 OB 参数（起始日期和时间、执行）

– 通过组态；或

– 使用用户程序中的指令“SET_TINT (页 7446)”
• 必须启用时间中断 OB

– 通过组态；或

– 使用用户程序中的指令“ACT_TINT (页 7449)”
• 在组态过程中不得禁用时间中断 OB。
• CPU 中必须存在时间中断 OB。
• 如果使用指令“ACT_TINT (页 7449)”进行设置，并且已将 OB 的执行指定为仅一次，则

起始日期和时间必须仍未结束；对于设置周期执行，将在下一次周期结束时（起始时间 + 
周期持续时间的倍数）启动时间中断 OB。

说明

可使用组态工具将参数分配给时间中断，然后在用户程序（“ACT_TINT (页 7449)”）中

启用中断。

指令“SET_TINT”、“CAN_TINT”、“ACT_TINT”和“QRY_TINT”的目的

可执行这些指令来：

• 设置时间中断（“SET_TINT (页 7446)”）
• 删除时间中断（“CAN_TINT (页 7448)”）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• 启用时间中断（“ACT_TINT (页 7449)”）
• 查询时间中断（“QRY_TINT (页 7450)”）

对时间中断的影响 
下表列出了一些不同的情况，并说明了它们对时间中断的影响。

若... 则...
设置时间中断 
（调用“SET_TINT (页 7446)”）

自动取消当前时间中断。

将取消时间中断 
（调用“CAN_TINT (页 7448)”）

清除起始日期和时间。 随后在可启用时间中断之前，必

须再次设置时间中断。

调用时间中断 OB 时，该时间中断 
OB 不存在

自动生成优先级错误，操作系统将调用 OB 85。
如果 OB 85 不存在，则 CPU 切换到 STOP 模式。

对时钟进行同步，或向前设置时

间

如果由于时钟向前调整而跳过起始日期/时间：

• 操作系统将调用 OB 80。1

• 在 OB 80 之后，将调用每个跳过的时间中断 OB（调

用一次，而不管跳过的周期数是多少），前提是未在 
OB 80 中对跳过的时间中断进行操作。2

如果 OB 80 不存在，则 CPU 切换到 STOP 模式。

对实时时钟进行同步，或向回设

置时钟。

S7-400 CPU 和 CPU 318：
如果在已向回设置时钟的时间内调用了时间中断 OB，则

不会第二次调用这些时间中断 OB。
S7-300 CPU： 全部执行受影响的时间中断 OB。

1 OB 80 包含编码的启动事件信息，指明哪些时间中断 OB 因时钟向前调整而无法调用。 启
动事件信息中的时间相应于已向前调整的时间。

2 跳过之后启用的时间中断 OB 的启动事件信息中的时间，相应于第一个跳过的时间中断的

起始时间。

对暖启动或冷启动的响应 
在暖启动或冷启动过程中，将清除在用户程序中通过指令进行的所有时间中断设置。 在此

情况下，通过组态设置的参数将起作用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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时间中断 OB 的执行

下表说明了参数“execution”的不同作用。 必须通过组态或使用指令“SET_TINT 
(页 7446)”（输入参数 PERIOD）来设置此参数。

时间中断 OB 的执行 响应

无

（只能通过组态进行设置）

即使 CPU 中存在时间中断 OB，也不执行。

重新分配参数，即可在用户程序中设置时间中断

（“SET_TINT (页 7446)”）。

一次 调用时间中断 OB 之后，取消时间中断。 然后可在此设

置时间中断并将其启用。

周期性

（每分钟、每小时、每天、每星

期、每月、每年）

如果在启用中断时起始日期和时间已经过去，则时间中

断 OB 在下一个可能的时间点“起始日期/时间 + 所选周

期的倍数”处将循环程序中断。

在极少见的情况下，再次调用时间中断 OB 时，对它的

处理可能尚未完成。 
结果：

• 时间错误（操作系统调用 OB 80；如果 OB 80 不存

在，则 CPU 切换到 STOP 模式）。

• 在以后的时间执行时间中断 OB。

SET_TINT： 设置时间中断 (S7-300, S7-400)

说明   
通过此指令，可以设置时间中断组织块的起始日期和时间。 将忽略指定起始时间的秒和微

秒并设置为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“SET_TINT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

在时间“起始日期和时间 + 
PERIOD  的倍数”处启动的 OB 的编号

（OB 10 至 OB 17）。

SDT Input DT D、L 起始日期和时间： 忽略指定起始时间的秒

和毫秒并设置为 0。
如果要指定每月启动一次时间中断 OB，
则只能将日期 1、2、...、28 作为起始日

期。

PERIOD Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

距启动点 SDT  的时间间隔：

• W#16#0000 = 一次

• W#16#0201 = 每分钟一次

• W#16#0401 = 每小时一次

• W#16#1001 = 每天一次

• W#16#1201 = 每周一次

• W#16#1401 = 每月一次

• W#16#1801 = 每年一次

• W#16#2001 = 月末

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果在执行该指令期间发生了错误，则 
RET_VAL  的实参包含一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 不正确

8091 参数 SDT 不正确

8092 参数 PERIOD 不正确

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明

80A1 设置的起始时间为过去的时间。 （只有在 PERIOD = W#16#0000 时，才会出现此错误代码。）

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

CAN_TINT： 取消时间中断 (S7-300, S7-400)

说明   
可使用此指令来设置时间中断组织块的起始日期和时间。 这会禁用时间中断，并且不再调

用该组织块。

如果要再次使用该时间中断，则首先必须设置开始时间（“SET_TINT (页 7446)”指令），然

后启用该时间中断（“ACT_TINT (页 7449)”指令）。

参数

下表列出了指令“CAN_TINT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

将要取消起始日期和时间的 OB 的编

号（OB 10 至 OB 17）。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果在执行该指令期间发生了错误，

则 RET_VAL  的实参包含一个错误代

码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 不正确

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明

80A0 没有为时间中断 OB 指定起始日期/时间

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

ACT_TINT： 启用时间中断 (S7-300, S7-400)

说明    
可使用此指令来启用时间中断组织块。

参数

下表列出了指令“ACT_TINT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

要启用的 OB 的编号（OB 10 至 OB 
17）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果在执行该指令期间发生了错误，

则 RET_VAL  的实参包含一个错误代

码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 不正确

80A0 没有为相应的时间中断 OB 设置起始日期/时间。

80A1 已启用的时间为过去的时间。 只有在选择“一次”执行的情况下，才会发生此错误。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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QRY_TINT： 查询时间中断的状态 (S7-300, S7-400)

说明   
可使用此指令并通过输出参数 STATUS  来显示时间中断组织块的状态。 

参数

下表列出了指令“QRY_TINT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

将查询其状态的 OB 的编号（OB 10 
至 OB 17）。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果在执行该指令期间发生了错误，

则 RET_VAL  的实参包含一个错误代

码。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 时间中断的状态；请参见下表。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

说明

如果 RET_VAL 包含的值不为 0，则可能无法评估 STATUS。

位 值 含义

0 0 处于运行模式。

  1 处于启动模式。

1 0 已启用时间中断。

  1 时间中断已由“DIS_IRT (页 7468)”禁用。

2 0 时间中断未激活或者已过去。

  1 已激活时间中断。

4 0 具有在参数 OB_NR 中指定的 OB 编号的 OB 不存在。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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位 值 含义

  1 存在编号如 OB_NR 参数所指定的 OB。
其它 始终为“0”

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 不正确

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

延时中断 (S7-300, S7-400)

使用延时中断 (S7-300, S7-400)

定义   
调用指令“SRT_DINT (页 7453)”后，操作系统将指定的延时时间后生成一个中断。并调用所

组态的延时中断 OB。

调用的先决条件

在可通过操作调用延时中断之前，必须满足以下条件：

• 必须通过指令“SRT_DINT (页 7453)”来启动延时中断 OB。
• 在组态过程中不得禁用延时中断 OB。
• CPU 中必须存在延时中断 OB。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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指令“SRT_DINT”、“CAN_DINT”和“QRY_DINT”的目的

可执行这些指令来：

• 启动延时中断（“SRT_DINT (页 7453)”）
• 取消延时中断（“CAN_DINT (页 7454)”）
• 查询延时中断（“QRY_DINT (页 7455)”）

对延时中断的影响

下表列出了一些不同的情况，并说明了它们对延时中断的影响。

若... 并且... 则...
启动延时中断（通过调用

“SRT_DINT (页 7453)”）
延时中断已启动， 覆盖延时；再次启动延时中断。

  调用时延时中断 OB 不存

在，

生成一个诊断缓冲区条目，且 CPU 继
续运行。

  在一个启动 OB 中启动中

断，并且在 CPU 切换到 
RUN 模式之前延时已过

去，

在 CPU 处于 RUN 模式之前，将延时

中断 OB 的调用延时。

延时已过， 仍在执行上次启动的延时

中断 OB，
操作系统生成一个时间错误（调用 
OB 80）。如果 OB 80 不存在，则 
CPU 继续运行。

对暖启动和冷启动的响应 
在暖启动或冷启动过程中，将清除在用户程序中通过指令进行的所有延时中断设置。

在启动 OB 中启动

在启动 OB 中，可启动一个延时中断。要调用延时 OB，必须满足以下两个条件：

• 延时必须已过。

• CPU 必须处于 RUN 模式。

若延时已过但 CPU 尚不在 RUN 模式中，则在 CPU 处于 RUN 模式之前，延时中断 OB 的调用

将会延时。随后在执行 OB Main [OB 1] 中的第一个指令之前，调用延时中断 OB。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SRT_DINT： 启动延时中断 (S7-300, S7-400)

说明    
可使用此指令来启动一个延时中断，该延时中断将在分配的延时已过时调用延时中断 OB（参

数 DTIME）。

通过参数 SIGN ，可输入一个用于标识延时中断起始处的标识符。 执行指定 OB 时，DTIME  
和 SIGN  的值再次出现在指定 OB 的启动事件信息中。 
调用指令“SRT_DINT”与启动延时中断 OB 之间的 大时间比分配的时间短 1 毫秒，前提是没

有中断事件将调用延迟。

参数

下表列出了指令“SRT_DINT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

延时之后要启动的 OB 的编号（OB 20 
至 OB 23）。

DTIME Input TIME I、Q、M、D、L 或常

量

延时值（1 至 60000 ms）
可以实现更长时间的延时，例如，通过

在延时中断 OB 中使用计数器。

SIGN Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

调用延时中断 OB 时 OB 的启动事件信息

中出现的标识符。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果在执行该指令期间发生了错误，则 
RET_VAL  的实参包含一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 不正确

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明

8091 参数 DTIME 不正确

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

CAN_DINT： 取消延时中断 (S7-300, S7-400)

说明    
可使用此指令来取消已启动的延时中断（参见“SRT_DINT (页 7453)”）。 在此情况下，不

调用延时中断 OB。

参数

下表列出了指令“CAN_DINT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

要取消的 OB 的编号（OB 20 至 OB 
23）。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果在执行该指令期间发生了错误，则 
RET_VAL  的实参包含一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 不正确

80A0 延时中断尚未启动。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7454 编程和操作手册, 11/2022



QRY_DINT： 查询延时中断状态 (S7-300, S7-400)

说明    
可使用此指令来查询延时中断的状态。 延时中断是通过组织块 OB 20 至 OB 23 来管理的。 

参数

下表列出了指令“QRY_DINT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

将查询其状态的 OB 的编号（OB 20 至 
OB 23）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果在执行该指令期间发生了错误，则 
RET_VAL  的实参包含一个错误代码。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 延时中断的状态，请参见下表。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 STATUS

说明

如果 RET_VAL 包含的值不为 0，则可能无法评估 STATUS。

位 值 含义

0 0 处于运行模式。

1 处于启动模式。

1 0 已启用延时中断。

1 延时中断已由“DIS_IRT (页 7468)”禁用。

2 0 延时中断未激活或已完成。

1 已启用延时中断。

4 0 具有在参数 OB_NR 中指定的 OB 编号的 OB 不存在。

1 具有在参数 OB_NR 中指定的 OB 编号的 OB 已装载。

其它 始终为“0”

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。 
8090 参数 OB_NR 不正确

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

同步错误事件 (S7-300, S7-400)

屏蔽同步错误事件 (S7-300, S7-400)

简介

同步错误是编程和访问错误。使用不正确的操作数区域或编号，或不正确的地址进行编程时，

就会发生这种错误。屏蔽这些同步错误意味着：

• 经过屏蔽的同步错误不会触发错误 OB 调用，不会导致已编程的备用响应。

• CPU 在一个错误状态寄存器中记录已发生的屏蔽错误。

可通过指令“MSK_FLT (页 7463)”来执行屏蔽。

对错误取消屏蔽就是取消此前已设置的屏蔽，并清除当前优先级的事件状态寄存器中的相应

位。可通过以下方法来取消屏蔽： 
• 通过调用指令“DMSK_FLT (页 7464)”。
• 当前优先级已完成时（仅限 S7-400）。

如果在取消屏蔽后发生错误事件，则操作系统将启动相应的错误 OB。可对 OB 121 进行编

程以对编程错误做出响应，对 OB 122 进行编程以对访问错误做出响应。

可使用指令“READ_ERR (页 7465)”来读取已发生且被屏蔽的错误。

说明

不管错误是屏蔽的错误还是未屏蔽的错误，对于 S7-300（CPU 318 除外），该错误都会输

入到诊断缓冲区中，CPU 的组错误 LED 将会亮起。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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处理一般错误

如果用户程序中发生编程错误和访问错误，则可以不同方式对这些错误做出响应：

• 可以编程一个错误 OB，发生相应错误时，将会调用此错误 OB。
• 可分别针对每个优先级来禁用错误 OB。在此情况下，当在特定优先级中发生此类错误时，

CPU 不会切换到 STOP 模式。CPU 将错误输入到一个错误寄存器中。但无法从这个输入项

来识别何时发生的错误以及发生的频率如何。

错误过滤器

同步错误将分配到称为错误过滤器的特定位模式。可在指令“MSK_FLT (页 7463)”、
“DMSK_FLT (页 7464)”和“READ_ERR (页 7465)”的输入和输出参数中找到此错误过滤器。

同步错误分为编程错误和访问错误，可使用两个错误过滤器对这些错误进行屏蔽。下面的图

对错误过滤器进行了说明。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编程错误过滤器

下图说明了编程错误过滤器的位模式。参数“PRGFLT_...”中提供了编程错误过滤器（参见下

面的“编程错误，低位字”或“编程错误，高位字”）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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非相关位

上图中 x 的含义 ...

• ...输入参数 对于“MSK_FLT (页 7463)”、“DMSK_FLT 
(页 7464)”、|“READ_ERR (页 7465)”

=“0”

• ...输出参数 对于“MSK_FLT (页 7463)”、“DMSK_FLT 
(页 7464)”

= “1”（对于 S7-300）
=“0”（对于 S7-400）

对于“READ_ERR (页 7465)” =“0”

所有 CPU 的访问错误过滤器

下图说明了访问错误过滤器的位模式。访问错误的错误屏蔽位于参数“ACCFLT_...”中。 
下面表格中列出了有关访问错误的说明。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

下图显示了访问错误过滤器的低位字，带有所有 CPU 的所有屏蔽错误。

• 作为“MSK_FLT (页 7463)”的输入参数

• 作为“MSK_FLT (页 7463)”的输出参数

编程错误低位字

下表列出了分配给编程错误过滤器的低位字的错误。还列出了可能错误原因。

编程错误的可能原因，低位字

错误 事件 ID
(W#16#...)

错误发生在 ...

BCD 码转换错误 2521 ... 要转换的值不是 BCD 数时（例如，5E8）。

读取时出现区域长度错误 2522 ... 所寻址的操作数没有全部位于可能的操作数范

围内时。

示例：应读取 MW 320， 
但存储区的长度仅为 256 字节。

写入时出现区域长度错误 2523 ... 所寻址的操作数没有全部位于可能的操作数范

围内时。

示例：应将值写入 MW 320， 
但存储区的长度仅为 256 字节。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误 事件 ID
(W#16#...)

错误发生在 ...

读取时出现范围错误 2524 ... 间接区域重叠寻址为操作数指定了不正确的区

域标识符时。

示例： 
 正确：LAR1 P#E 12.0
 L W[AR1, P#0.0]
 不正确：LAR1 P#12.0
 L W[AR1, P#0.0] 
在执行该操作时报告

发生范围错误。

写入时出现范围错误 2525 ... 间接区域重叠寻址为操作数指定了不正确的区

域标识符时。

示例： 
 正确：LAR1 P#E 12.0
 T W[AR1, P#0.0]
 不正确：LAR1 P#12.0
 T W[AR1, P#0.0] 
在执行该操作时报告

发生范围错误。

定时器编号错误 2526 ... 访问的定时器不存在时。

示例：SP T [MW 0]，其中，MW 0 = 129；应启动

定时器 129， 
但仅有 128 个定时器。

计数器编号错误 2527 ... 访问的计数器不存在时。

示例：CU C [MW 0]，其中，MW 0 = 600；必须访

问计数器 600， 
但仅提供 512 个计数器 
(CPU 416-1)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误 事件 ID
(W#16#...)

错误发生在 ...

读取时出现对准错误 2528 ... 使用不等于 0 的位地址来寻址字节、字或双字

操作数时。

示例：正确：LAR1 P#M12.0
 L B[AR1, P#0.0]
 不正确：LAR1 P#M12.4
 L B[AR1, P#0.0]

写入时出现对准错误 2529 ... 使用不等于 0 的位地址来寻址字节、字或双字

操作数时。

示例： 
 正确：LAR1 P#M12.0
 T B[AR1, P#0.0]
 不正确：LAR1 P#M12.4
 T B[AR1, P#0.0]

编程错误高位字

下表列出了分配给编程错误过滤器的高位字的错误。还列出了可能错误原因。

编程错误的可能原因，高位字

错误 事件 ID
(W#16#...)

错误发生在 ...

写入错误数据块 2530 ... 要写入的数据块为只读时。

写入错误实例数据块 2531 ... 要写入的背景数据块为只读时。

块编号错误 DB 2532 ... 必须打开编号大于 大允许编号的数据块时 
。

块编号错误 DI 2533 ... 必须打开编号大于 大允许编号的背景数据

块时 
。

块编号错误 FC 2534 ... 调用编号大于 大允许编号的函数时 
。

块编号错误 FB 2535 ... 调用编号大于 大允许编号的函数块时 
。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误 事件 ID
(W#16#...)

错误发生在 ...

DB 未装载 253A ... 未装载要打开的数据块时。

指令未装载 253C 到 
253F

... 未装载调用的指令时。

访问错误

下表列出了分配给所有 CPU 的访问错误过滤器的错误。还列出了可能错误原因。

错误 事件 ID
(W#16#...)

错误发生在 ...

I/O 访问错误， 
读取时发生

2942 ... 未将信号模块分配给 
I/O 区域中的地址时。

或

... 在指定的模块监视时间内未确认对此 I/O 区域

的访问时 
（超时）。

I/O 访问错误， 
写入时发生

2943 ... 未将信号模块分配给 
I/O 区域中的地址时。

或

... 在指定的模块监视时间内未确认对此 I/O 区域

的访问时 
（超时）。

MSK_FLT： 屏蔽同步错误事件 (S7-300, S7-400)

说明  
可使用此指令来控制 CPU 对同步错误的响应。 为此，可屏蔽相应的同步错误（有关错误过

滤器，请参见 屏蔽同步错误事件 (页 7456)）。 在调用“MSK_FLT”时，可对当前优先级中的

同步错误进行屏蔽。

如果在输入参数中将同步错误过滤器的各个位设置为“1”，则先前设置的其它位保留其值“1”。
可使用输出参数来获得可读取的新错误过滤器。 已屏蔽的同步错误不会调用 OB，而只是输

入到一个错误寄存器中。 可使用指令“READ_ERR (页 7465)”来读取错误寄存器。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“MSK_FLT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PRGFLT_SET_MASK Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

要屏蔽的编程错误

ACCFLT_SET_MASK Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

要屏蔽的访问错误

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

PRGFLT_MASKED Output DWORD I、Q、M、D、L 已屏蔽的编程错误

ACCFLT_MASKED Output DWORD I、Q、M、D、L 已屏蔽的访问错误

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未屏蔽任何错误。

0001 屏蔽了至少一个错误。 仍会屏蔽其它错误。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

DMSK_FLT： 不屏蔽同步错误事件 (S7-300, S7-400)

说明  
可使用此指令来取消通过“MSK_FLT (页 7463)”屏蔽的错误。 为此，必须在输入参数中将错

误过滤器的相应位设置为“1”。 在调用“DMSK_FLT”时，可对当前优先级的相应同步错误取消

屏蔽。 同时，将清除错误寄存器中的查询条目。 可以使用输出参数来读取新错误过滤器。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“DMSK_FLT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PRGFLT_
RESET_MASK

Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

要取消屏蔽的编程错误

ACCFLT_
RESET_MASK

Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

要取消屏蔽的访问错误

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

PRGFLT_
MASKED

Output DWORD I、Q、M、D、L 仍被屏蔽的编程错误

ACCFLT_
MASKED

Output DWORD I、Q、M、D、L 已屏蔽的访问错误

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 以对所有指定错误取消屏蔽。

0001 至少一个错误未屏蔽。 仍会对其它错误取消屏蔽。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

READ_ERR： 读出事件状态寄存器 (S7-300, S7-400)

说明  
可使用此指令来读取错误寄存器。 错误寄存器的结构相当于编程和访问错误过滤器的结构，

可使用“MSK_FLT (页 7463)”和“DMSK_FLT (页 7464)”的输入参数进行编程。

在输入参数中，输入要从错误寄存器读取的同步错误。 在调用“READ_ERR”时，可从错误寄

存器读取所需条目，同时将这些条目清除。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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通过错误寄存器中存储的信息，可知道当前优先级中的哪些同步错误至少发生了一次。 如
果设置了某一位，则说明相应的已屏蔽同步错误至少发生了一次。

参数

下表列出了指令“READ_ERR”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

PRGFLT_QUERY Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

查询编程错误

ACCFLT_QUERY Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

查询访问错误

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

PRGFLT_CLR Output DWORD I、Q、M、D、L 已发生的编程错误

ACCFLT_CLR Output DWORD I、Q、M、D、L 已发生的访问错误

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 屏蔽所有查询的错误。

0001 至少一个查询的错误未屏蔽。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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异步错误事件 (S7-300, S7-400)

延时和禁用中断及异步错误事件 (S7-300, S7-400)

指令“DIS_IRT”、“EN_IRT”、“DIS_AIRT”、“EN_AIRT”的目的 
可使用这些指令来：

• 使用“DIS_IRT (页 7468)”，针对所有后续 CPU 循环来禁用中断和异步错误事件的处理过

程。

• 使用“DIS_AIRT (页 7468)”来延时较高优先级，直至 OB 结束。

• 使用“EN_IRT (页 7471)”或“EN_AIRT (页 7473)”来重新启用中断和异步错误事件的处理

过程。

可以在用户程序中对中断和异步错误事件的处理过程进行编程。 还必须对相应 OB 进行编程。

指令“DIS_AIRT”和“EN_AIRT”的目的 
使用指令“DIS_AIRT (页 7472)”来延时较高优先级的中断和异步错误事件、然后再使用指令

“EN_AIRT (页 7473)”再次将它们启用，这一系列操作具有如下优点：

中断延时数由 CPU 来计数。 如果已对中断和异步错误事件的延时进行编程，则在标准 FC 本
身内禁用了中断和异步错误事件、然后再启用的情况下，无法通过标准 FC 调用来取消该延时。

中断类别

中断分为各种类别。 下表列出了所有中断类别和相应的 OB。

中断类别 OB
时间中断 OB 10 至 OB 17
延时中断 OB 20 至 OB 23
循环中断 OB 30 至 OB 38
过程中断 OB 40 至 OB 47
DPV1 中断 OB 55 至 OB 57
多处理器中断 OB 60
冗余错误中断 OB 70、OB 72

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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中断类别 OB
异步错误中断 OB 80 至 OB 87（见下面）

同步错误中断 OB 121、OB 122
（可使用指令“MSK_FLT (页 7463)”、“DMSK_FLT (页 7464)”
和“READ_ERR (页 7465)”来屏蔽或取消屏蔽同步错误中断的

执行）

异步错误事件

下表列出了可通过用户程序中的 OB 调用做出响应的所有异步错误事件。

异步错误事件 OB
时间错误（例如，超过循环时间） OB 80
电源故障（例如，电池故障） OB 81
诊断中断（例如，信号模块上的熔断器有故障） OB 82
插入/删除模块中断 OB 83
CPU 硬件故障（例如，接口错误） OB 84
程序执行错误 OB 85
机架故障 OB 86
通信错误 OB 87

DIS_IRT： 禁用中断事件 (S7-300, S7-400)

说明   
通过此指令，可禁用新中断和异步错误事件的处理过程。 “禁用”的意思是，如果发生中断

事件，则 CPU 的操作系统产生以下响应：

• 它既不会调用中断 OB 和异步错误 OB,
• 也不会在未对中断 OB 或异步错误 OB 进行编程的情况下触发正常响应。

如果禁用中断和异步错误事件，则这种禁用对所有优先级都起作用。 只能使用指令“EN_IRT 
(页 7471)”或通过暖启动或冷启动来取消禁用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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发生中断和异步错误事件时操作系统是否将它们写入诊断缓冲区取决于为 MODE 选择的输

入参数设置。

说明

请记住，当对指令“DIS_IRT”进行编程时，将放弃发生的所有中断。

参数

下表列出了指令“DIS_IRT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

指定禁用哪些中断和异步错误。

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

OB 编号

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会

包含一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 MODE

MODE 
(B#16#...)

含义

00 禁用所有新发生的中断和异步错误事件。 （不禁用同步错误。） 将值“0”分配给参数 OB_NR 。 
继续在诊断缓冲区中进行输入。

01 禁用属于指定中断类别的所有新发生事件。 通过按以下方式进行指定来标识中断类别：

• 时间中断： 10
• 延时中断： 20
• 循环中断： 30
• 过程中断： 40
• DPV1 中断： 50
• 多处理器中断： 60
• 冗余错误中断： 70
• 异步错误中断： 80
继续在诊断缓冲区中进行输入。

02 禁用所有新发生的指定中断。 可使用 OB 编号来指定中断。 继续在诊断缓冲区中进行输入。

80 禁用所有新发生的中断和异步错误事件，不再将它们输入到诊断缓冲区中。 将值“0”分配给参数 
OB_NR 。 操作系统将事件 W#16#5380 输入到诊断缓冲区中。

81 禁用属于指定中断类别的所有新发生的事件，不再将它们输入到诊断缓冲区中。 操作系统将事

件 W#16#5380  输入到诊断缓冲区中。

82 禁用属于指定中断的所有新发生的事件，不再将它们输入到诊断缓冲区中。 操作系统将事件 
W#16#5380  输入到诊断缓冲区中。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8090 输入参数 OB_NR  包含有非法值。

8091 输入参数 MODE  包含有非法值。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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EN_IRT： 启用中断事件 (S7-300, S7-400)

说明   
可使用此指令来启用已通过指令“DIS_IRT (页 7468)”禁用的新中断和异步错误事件的处理过

程。 这意味着，如果发生中断事件，则 CPU 的操作系统以下列方式之一产生响应：

• 调用中断 OB 或异步错误 OB。
或

• 如果未对中断 OB 或异步错误 OB 进行编程，则触发标准响应。

参数

下表列出了指令“EN_IRT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

指定启用哪些中断和异步错误事件。

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 或常

量

OB 编号

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中

会包含一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 MODE

MODE 含义

0 启用所有新发生的中断和异步错误事件。

1 启用属于指定中断类别的新发生事件。 通过按以下方式进行指定来标识中断类别：

• 时间中断： 10
• 延时中断： 20
• 循环中断： 30
• 过程中断： 40
• DPV1 中断： 50
• 多处理器中断： 60
• 冗余错误中断： 70
• 异步错误中断： 80

2 启用指定中断的所有新发生事件。 可使用 OB 编号来指定中断。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8090 输入参数 OB_NR  包含有非法值。

8091 输入参数 MODE  包含有非法值。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

DIS_AIRT： 延时执行较高优先级中断和异步错误事件 (S7-300, S7-400)

说明   
通过此指令，可将优先级高于当前 OB 的中断 OB 和异步 OB 的处理延时。可在一个 OB 中调

用指令“DIS_AIRT”一次以上。指令调用将由操作系统进行计数。 处理延时一直有效，直到使

用指令“EN_AIRT (页 7473)”取消通过“DIS_AIRT”实现的中断 OB 和异步错误 OB 的每个延时

处理，或者已执行完当前 OB。
一旦使用指令“EN_AIRT (页 7473)”取消了延时处理，或当前 OB 处理已完成，就会处理尚

未处理的中断或异步错误事件。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“DIS_AIRT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 延时数（= 
DIS_AIRT 调用次数）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
下表说明了使用参数“RET_VAL ”输出的“DIS_AIRT”的返回值。

返回值 说明

n "n”表示处理延时数，也就是指令执行完成后调用“DIS_AIRT”的次数（只有当 n = 0 时才会再

次启用中断处理；请参见“EN_AIRT (页 7473)”）。

EN_AIRT： 启用执行较高优先级中断和异步错误事件 (S7-300, S7-400)

说明   
通过此指令，可恢复执行使用“DIS_AIRT (页 7472)”延时的高优先级中断事件或异步错误事

件。 每个处理延时都必须用指令“EN_AIRT”来取消。

示例

例如，如果通过 5 次“DIS_AIRT (页 7472)”调用将中断延时了 5 次，则必须使用 5 次
“EN_AIRT”调用来取消每个中断延时。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“EN_AIRT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L “EN_AIRT”完成时仍编程的延时数，

或错误消息。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 一章介绍了评估参数 RET_VAL  的错误信息的方法。 
该章节还阐述了指令的常见错误信息。 下表说明了与使用参数“RET_VAL ”输出的“EN_AIRT”特
定相关的返回值或错误信息。

返回值和错误信息 说明

n "n”表示处理延时数，也就是指令执行完成后调用“EN_AIRT”的次数（只有当 n = 0 
时才会再次启用中断处理）。

W#16#8080 "即使已启用中断处理，也调用“EN_AIRT”。

多处理器中断 (S7-300, S7-400)

MP_ALM：多处理器中断 (S7-400)

说明  
在多值计算过程中调用此指令将触发多处理器中断。 这会导致所有涉及的 CPU 上 OB 60 的
同步启动。 在单处理器模式下和使用分段机架进行操作时，只启动调用 MP_ALM 的 CPU 上
的 OB 60。
可使用输入参数 JOB  来标识引起多处理器中断的原因。 此作业标识符将传送到所有相关 CPU 
上。在这些 CPU 上，多处理器中断 OB (OB 60) 中可以计算该作业标识符。

可在程序中的任意位置来调用此指令。 在 RUN 模式之外的任何模式中，由于这种调用与位

置无关，因此如果在 STARTUP 模式中进行调用，则可以抑制多处理器中断。 函数值将会通

知这种情况。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7474 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了指令“MP_ALM”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

JOB Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

作业标识符

可能值： 1 至 15
RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中

会包含一个错误代码。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8090 输入参数 JOB 包含有非法值。

80A0 在本地 CPU 或其它 CPU 上， 在 后一个多处理器中断之后的 OB 60 的执行未完成。

80A1 模式错误（STARTUP 而不是 RUN）。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

4.2.3.8 报警 (S7-300, S7-400)

诊断数据的结构 (S7-300, S7-400)

系统数据的数据记录 0 和 1
模块的诊断数据位于系统数据区域的数据记录 0 和 1 中，参见 写入和读取数据记录 
(页 7431)：
• 数据记录 0 包含用于描述信号模块当前状态的 4 个字节。

• 数据记录 1 包含

– 4 字节诊断数据，也位于数据记录 0 中；

– 与模块特定相关的诊断数据

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7475



诊断数据的结构和内容：

下面介绍诊断数据的各个字节的结构和内容。 一般原则是， 每当发生错误时，都会将相应

的位设置为“1”。

字节 位 含义 备注 数据记录

0 0 模块存在故障   0 和 1
  1 内部错误  
  2 外部错误  
  3 通道故障  
  4 外部电压故障  
  5 未插入前面板连接器  
  6 未分配参数  
  7 模块中的参数错误  
1 0

至

3

模块类别 0101：模拟量模块

0000：CPU
1000：功能模块

1100：通信处理器

1111：数字量模块

0011：DP 标准从站

1011：智能从站

0100：接口模块

0 和 1

  4 存在通道信息  
  5 存在用户信息  
  6 来自替换模块的诊断中断  
  7 维护要求（仅限 PROFINET IO）  

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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字节 位 含义 备注 数据记录

2 0 存储器缺失或错误   0 和 1
  1 通信问题  
  2 操作模式 0: RUN

1: STOP
  3 已触发循环监视  
  4 内部电源故障  
  5 电池电量耗尽  
  6 整体备份失败  
  7 维护请求（仅限 PROFINET IO）  
3 0 扩展机架故障   0 和 1
  1 处理器故障  
  2 EPROM 故障  
  3 RAM 故障  
  4 ADC/DAC 错误  
  5 熔断器分断  
  6 硬件中断丢失  
  7 预留  
4 0

至

6

通道类型 B#16#70：数字量输入

B#16#72：数字量输出

B#16#71：模拟量输入

B#16#73：模拟量输出

B#16#74：FM-POS
B#16#75：FM-REG
B#16#76：FM-COUNT
B#16#77：FM-TECHNO
B#16#78：FM-NCU
B#16#79：到 
B#16#7D：预留

B#16#7E：US300
B#16#7F：预留

1

  7 是否存在其它通道类型？ 0: ×
1: √

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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字节 位 含义 备注 数据记录

5 0
至

7

模块的每个通道输出的诊断位数量。 每个通道的诊断位数量四舍五入到字

节边界

1

6 0
至

7

模块上相同类型通道的数量 如果模块上存在不同的通道类型，则

在从字节 4 往后的数据记录 1 中重复

每个通道类型的结构。

1

7 0 通道错误通道 0/通道组 0 通道错误向量的第一个字节（通道错

误向量的长度取决于通道数，四舍五

入到一个字节边界）。

1
  1 通道错误通道 1/通道组 1
  2 通道错误通道 2/通道组 2
  3 通道错误通道 3/通道组 3
  4 通道错误通道 4/通道组 4
  5 通道错误通道 5/通道组 5
  6 通道错误通道 6/通道组 6
  7 通道错误通道 7/通道组 7
... - 通道特定错误（请参见 通道特定诊断数

据的结构 (页 7478)）
  1

通道特定诊断数据的结构 (S7-300, S7-400)

通道特定错误 
通道特定错误从紧接着通道错误向量后面的字节开始，将针对模块的每个通道加以指示。 下
表说明了不同通道类型的通道特定诊断数据的结构。 这些位的含义如下：

• 1 = 错误

• 0 = 无错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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模拟量输入通道

模拟量输入通道的诊断字节：

位 含义 备注

0 组态/参数分配错误 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN= 
W#16#8x50 来指示

1 公共模式错误 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x51 来指示

2 P 短路 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x52 来指示

3 M 短路 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x53 来指示

4 断线 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x54 来指示

5 参考通道错误 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x55 来指示

6 测量范围下冲 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x56 来指示

7 超过测量范围 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x57 来指示

模拟量输出通道

模拟量输出通道的诊断字节

位 含义 备注

0 组态/参数分配错误 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x60 来指示

1 公共模式错误 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x61 来指示

2 P 短路 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x62 来指示

3 M 短路 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x63 来指示

4 断线 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x64 来指示

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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位 含义 备注

5 0 预留

6 空载电压 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x66 来指示

7 0 预留

数字量输入通道

数字量输入通道的诊断字节：

位 含义 备注

0 组态/参数分配错误 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x70 来指示

1 接地错误 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x71 来指示

2 I/O 短路（传感器） 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x72 来指示

3 M 短路 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x73 来指示

4 断线 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x74 来指示

5 无传感器电源 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x75 来指示

6 0 预留

7 0 预留

数字量输出通道

数字量输出通道的诊断字节：

位 含义 备注

0 组态/参数分配错误 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x80 来指示

1 接地错误 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x81 来指示

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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位 含义 备注

2 P 短路 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x82 来指示

3 M 短路 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x83 来指示

4 断线 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x84 来指示

5 熔断器分断 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x85 来指示

6 空载电压 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x86 来指示

7 过热 可通过 WR_USMSG (页 7513) 和 EVENTN = 
W#16#8x87 来指示

用于使用实例 DB 生成 PLC 报警的指令 (S7-400)

使用指令生成 PLC 报警简介 (S7-400)

用于生成块相关报警的指令  
可通过在程序中调用以下指令之一来生成 PLC 报警：

• “NOTIFY (页 7493)”
• “NOTIFY_8P (页 7485)”
• “ALARM (页 7495)”
• “ALARM_8 (页 7488)”
• “ALARM_8P (页 7490)”
这些指令具有以下特性：

• 通过“NOTIFY (页 7493)”和“NOTIFY_8P (页 7485)”，在调用期间检测到的所有 0 -> 1 或 
1 -> 0 信号变化都将导致发送报警。

• 同样，对于“ALARM (页 7495)”、“ALARM_8 (页 7488)”和“ALARM_8P (页 7490)”，如

果未激活确认触发报告功能，则调用过程中每次检测到信号变化都将发送一个报警消息。

而另一方面，如果已激活可确认触发报告功能，则不会在每次检测到信号发生变化时发

生发送报警消息（更多信息，参见下文）。在这种情况下，发送的报警消息不会显示在

报警显示画面中。
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• 块处理完成后，系统将检测所有的相关值（SD_i 输入）并分配报警（参见“S7 通信指令

的常见参数 (页 8316)”中的“发送和接收参数”。）

与较高优先级的相关值进行一致性比较时，以下情况适用：每个相关值 SD_i 具有固有一

致性。

• 通过状态参数 DONE、ERROR 和 STATUS，可以监视块的处理状态（参见“S7 通信指令的

常见参数 (页 8316)”中的“状态参数”）。

说明

仅在初次调用块时才评估参数 ID 和 EV_ID（实例的实际参数或定义值）。

登录显示设备

生成 PLC 报警的指令在检测到信号变化后且在发送了报警之前，至少一个显示设备必须登录

为用于 PLC 报警。如果没有登录，则参数 STATUS =“1”。

信号变化检测

一个报警存储器具有两个存储位置，可用于一个报警指令的每个实例。

此报警存储器 初是空的。当指令在输入 SIG 或输入 SIG_1 至 SIG_8 之一检测到信号变化时，

则把此状况输入到第一个存储器位置中。在发送相关报警之前，该存储器位置保持占用状态。

随后将在第二存储器块中输入在 SIG 或输入 SIG_1 至 SIG_8 之一检测到的下一个信号。如果

第一个存储器块仍被占用且后面跟后其它信号，则总会覆盖报警存储器中的第二个存储器块。

此报警的丢失通过输出参数 ERROR 和 STATUS 来指示（ERROR=0，STATUS=11）。另外，已

登录的显示设备将通过下一个可发送的报警而获得有关这种情况的报警。

如果第一个存储器块空置，则将第二个存储器块的内容传送到第一个存储器块。这样就再次

将第二个存储器块清空。

确认触发报告

通过用指令“ALARM (页 7495)”、“ALARM_8 (页 7488)”和“ALARM_8P (页 7490)”生成确

认触发的报警，可降低系统中的报警流量。

也就是说，在 初针对一个信号生成进入报警之后（信号转换 0 > 1），将不生成后续报警， 
直到在显示设备上对第一个报警进行确认。确认后，显示单元上显示的下一条报警为离去报警

（信号转换 1 到 0）。随后，报警循环从一个必须确认的进入报警（信号从 0 变为 1）重新

开始。通过这种方式，可以控制通过显示设备完成的信号变化报告（直至离开报警）。

在组态过程中，可根据所用的 CPU 为指令“ALARM (页 7495)”、“ALARM_8 (页 7488)”和
“ALARM_8P (页 7490)”全局指定报警生成方式（启用或禁用确认触发的报警生成）。

指令
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为了确保系统中统一一致的报警评估方式，应确认是否所有显示设备都支持确认触发报告功

能。

说明

（请注意，有些显示设备可能不支持确认触发的报告功能。）

启用了确认触发报告功能的 CPU 只会将报警消息分发到支持这种报告方法的显示设备中。如

果所有显示设备都不支持确认触发报告功能，则 CPU 不发送任何报警消息。这种情况将通过 
ERROR=1 和 STATUS=1 指示一次。

指令“ALARM”、“ALARM_8”和“ALARM_8P”的报警确认

采用统一确认方式。即，在显示设备上确认该报警后，确认信息将首先发送到生成该报警的 
CPU 中。CPU 随即将确认信息分发到为此而登录的所有站中。 
始终确认一个信号而不是报警。例如，如果指示了一个信号的多个上升沿，并且对进入该状

态的事件进行确认，则将所有前面具有相同报警编号的事件计作已得到确认。

确认显示

指令“NOTIFY (页 7493)”和“NOTIFY_8P (页 7485)”无确认显示。对于“ALARM 
(页 7495)”，可通过输出参数 ACK_UP 和 ACK_DN 获取确认状态。对于“ALARM_8P 
(页 7490)”和“ALARM_8 (页 7488)”，可通过输出参数 ACK_STATE 获得确认状态。如果控制

参数 EN_R =“1”，则调用该块时，将对这些输出进行更新。

通过指令或显示设备禁用和启用报警

某些情况下，可能需要对报警进行抑制（例如，在对系统重新组态时）。可在显示设备上或

程序中来禁用和启用报警。禁用/启用适用于针对特定报警而登录的所有站。已禁用的报警

在再次启用之前保持禁用状态。 
可通过输出参数 ERROR 和 STATUS 获知已禁用的报警（ERROR = 1，STATUS = 21）。

指令
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用于生成块相关报警的指令所需的工作存储器

为了正常运行，用于生成 PLC 报警的指令需要使用 CPU 的工作存储器（代码区域）中的一

个通信数据缓冲区，该缓冲区一般取决于相关的值。有关所用存储器大小的信息，请参见下

表。

指令 CPU 工作存储器中的所需空间（字节）

NOTIFY 200 + 2 * 第一次调用时在 SD_1,...SD_10  中指定的相关值

NOTIFY_8P 200 + 2 * 第一次调用时在 SD_1,...SD_10 中指定的相关值

ALARM 200 + 2 * 第一次调用时在 SD_1,...SD_10 中指定的相关值

ALARM_8 100
ALARM_8P 200 + 2 * 第一次调用时在 SD_1,...SD_10 中指定的相关值

AR_SEND 54

可传输的数据量

可使用指令“NOTIFY (页 7493)”、“NOTIFY_8P (页 7485)”、“ALARM (页 7495)”和
“ALARM_8P (页 7490)”的相关值 SD_i 传送的数据量不得超过一个 大长度。该 大数据长

度可以如下计算：

maxleng = 
min (pdu_local, pdu_remote) - diff - 4 * 所用 SD_i 参数的数目

其中：

• min (pdu_local, pdu_remote) 是 pdu_lokal 和 pdu_remote 中的 低值

• pdu_local 是本地 CPU 的 大字段长度（参见 CPU 的技术数据）

• pdu_remote：显示设备数据块的 大长度

• diff = 48，如果启用了确认触发报告功能；diff = 44，如果禁用该功能。

示例

CPU 414-2 通过工业以太网向 HMI 发送报警。禁用确认触发报告功能。

使用相关值 SD_1、SD_2 和 SD_3。
pdu_local = 480 字节，pdu_remote = 480 字节

所使用的 SD_i 参数数目：3
结果：

指令
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maxleng = min (480, 480) - 44 - 4 * 3 = 480 - 44 - 12 = 424
每个指令可传送的 大数据长度为 424 字节。

NOTIFY_8P： 报告 多 8 个信号变化 (S7-400)

说明   
指令“NOTIFY_8P”可将指令“NOTIFY (页 7493)”扩展以包括 8 个信号。

如果检测到至少一个信号转换，则生成报警。 第一次调用“NOTIFY_8P”时，总会生成报警。 
所有 8 个信号具有一个公共报警 ID，划分为显示设备上的 8 个单独报警。

一个报警存储器具有两个存储位置，可用于“NOTIFY_8P”的每个实例。有关对信号变化进行

缓存的更多信息，请参见 使用指令生成 PLC 报警简介 (页 7481)。

说明

显示设备将显示 后两个信号转换，而不管是否丢失报警。

警告

调用“NOTIFY_8P”
在自动化系统中调用“NOTIFY_8P”之前，必须确保所有连接的显示设备都熟悉此块。 如果

不注意这一问题，则自动化系统和所连接的显示设备之间的通信将会终止。 在此情况下，

无法再通过连接的显示设备对系统进行访问。

参数

下表列出了指令“NOTIFY_8P”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SIG_i, 
1 ≤ i ≤ 8

Input BOOL I、Q、M、D、L 要监视的第 i 个信号

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

报警数据通道： 仅在第一次调用时对 
W#16#EEEE
ID 进行评估。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

EV_ID Input C_NOTIFY_8P I、Q、M、D、L 报警编号（不允许：0)仅在第一次调用

时对 
EV_ID  进行评估。 随后，第一次调用时

使用的报警编号适用于使用相应实例 
DB 进行的每次“NOTIFY_8P”调用。

报警编号是自动分配的。 这样可确保报

警编号的一致性。 报警编号在用户程序

中必须是唯一的。

SEVERITY Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

事件权重

可能值：0 至 127（值 0 = 高权

重）；

默认值：64
此参数与处理报警无关。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 报警生成完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR:
ERROR=TRUE  指示在处理期间发生了错

误。 有关详细信息，请参见参数 
STATUS。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数 STATUS： 显示错误信息

SD_i,
1 ≤ i ≤ 10

InOut ANY I、Q、M、D、T、
C

第 i 个相关值

仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使

用： 位数组），BYTE、CHAR、
WORD、INT、DWORD、DINT、
REAL、DATE、TOD、TIME、S5TIME、
DATE_AND_TIME。
注： ANY 指针访问某个数据块时，必须

始终指定该数据块。

（例如： P# DB10.DBX5.0 字节 10）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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ERROR  和 STATUS 参数

下表包括有关可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的“NOTIFY_8P”的所有特定错误信息。

ERROR STATUS 
（十进制）

说明

0 11 报警丢失： 无法发送前一个信号变化或前一个报警，当前报警会将其取代。

0 22 • 指向相关值 SD_i 的指针中的错误：

– 与数据长度或数据类型有关

– 无法访问用户存储器中的相关值，例如，由于已删除 DB 或存在区域长度错

误

– 已启用的报警在传送时可具有或不具有 大数目的相关值（根据需要）。

• 为 SEVERITY 选择的实际参数高出允许的范围。 通过 SEVERITY=127 来发送已启

用的报警。

0 25 已开始通信。 正在处理报警。

1 1 通信问题： 连接终止或未登录

1 4 第一次调用时：

• 指定的 EV_ID 超出允许范围；或

• ANY 指针 SD_i 具有形式错误。

• 已超过可按“NOTIFY_8P”为 CPU 发送的 大存储器区域。

1 10 不能访问本地用户存储器（例如，不能访问已删除的 DB）。

1 12 调用该指令时

• 指定了不属于“NOTIFY_8P”的实例 DB
• 指定了全局数据块，而不是背景数据块。

1 18 EV_ID 已经由指令“NOTIFY (页 7493)”、“NOTIFY_8P”、“ALARM (页 7495)”、
“ALARM_8  (页 7488)”或“ALARM_8P (页 7490)”使用。

1 20 工作存储器空间不足。 
1 21 禁用了具有指定 EV_ID 的报警。

参见

创建程序报警 (页 9858)

指令
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ALARM_8： 创建不带 8 个信号关联值的 PLC 报警 (S7-400)

说明

除了不存在关联值 SD_1 ... SD_10 之外，此指令与指令“NOTIFY_8P (页 7485)”完全相同。

参数

下表列出了指令“ALARM_8”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 enabled to receive 确定在调

用块时是 (EN_R=1) 否 (EN_R=0) 对输

出 ACK_STATE  更新。

SIG_i,
1≤i ≤8

Input BOOL I、Q、M、D、L 要监视的第 i 个信号

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

报警数据通道：仅在第一次调用时对 
W#16#EEEE
ID  进行评估。

EV_ID Input C_ALARM_8 I、Q、M、D、L 报警编号（不允许： 0) 仅在第一次调用

时对 EV_ID  进行评估。 随后，第一次调

用时使用的报警编号适用于使用相应实

例 DB 进行的每次“ALARM_8”调用。

报警编号是自动分配的。 这样可确保报

警编号的一致性。 报警编号在用户程序

中必须是唯一的。

SEVERITY Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

事件的权重

可能的值： 0 至 127（值 0 表示 高权

重）

此参数与处理此报警无关。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE：
报警生成完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR:
ERROR=TRUE  指示在处理期间发生了错

误。 有关详细信息，请参见参数 
STATUS。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数 STATUS： 显示错误信息

ACK_STATE Output WORD I、Q、M、D、L 带有全部 8 个报警的当前确认状态的位

数组（1： 事件已确认，0： 事件未确

认）：

• 位 0 至 7 映射到 SIG_1 至 SIG_8 的进

入事件

• 位 8 至 15 映射到 SIG_1 至 SIG_8 的
离开事件

• 初始化状态： W#16#FFFF，也就是

说，已确认所有进入和离开的事件

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

ERROR  和 STATUS 参数

下表包括有关可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的指令“ALARM_8”的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 报警丢失： 无法发送前一个信号变化或前一个报警，当前报警会将其取代。

0 22 为 SEVERITY  选择的实际参数高出允许的范围。 通过 SEVERITY=127 来发送已启用

的报警。

0 25 已开始通信。 正在处理报警。

1 1 通信问题： 连接终止或未登录

已激活由确认触发的报告： 临时显示，如果显示设备不支持由确认触发的报告

1 4 第一次调用时，指定的 EV_ID 位于允许范围之外。

1 10 不能访问本地用户存储器（例如，不能访问已删除的 DB）。

1 12 调用该指令时

• 指定了不属于“ALARM_8”的实例 DB
• 指定了全局数据块，而不是背景数据块。

1 18 EV_ID 已经由指令“NOTIFY (页 7493)”、“NOTIFY_8P (页 7485)”、“ALARM 
(页 7495)”、“ALARM_8”或“ALARM_8P (页 7490)”使用。

1 20 工作存储器空间不足。

1 21 禁用了具有指定 EV_ID 的报警。

指令
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说明

第一次调用之后，设置输出 ACK_STATE 的所有位，并假定输入 SIG_i, 1 ≤ i ≤ 8 之前的值都是

“0”。

参见

创建程序报警 (页 9858)

ALARM_8P： 创建不带 8 个信号关联值的 PLC 报警 (S7-400)

说明

此指令是“ALARM (页 7495)”的扩展，用于包括 8 个信号。

只要没有启用由确认触发的报告，在一个或多个信号中检测到信号转换时，就始终会生成报警

（例外： 在第一次块调用时始终发送报警）。 所有 8 个信号具有一个公共报警 ID，划分为

显示设备上的 8 个单独报警。 可单独确认每个报警，或一次确认一组报警。

使用输出参数 ACK_STATE 可进一步处理程序中特定报警的确认状态。 如果启用或发出指令

“ALARM_8P”的报警，则此操作始终会影响整个指令“ALARM_8P”。 无法禁用和启用单个信号。

一个报警存储器具有两个存储位置，可用于“ALARM_8P”的每个实例。 有关对信号变化进行

缓存的更多信息，请参见 使用指令生成 PLC 报警简介 (页 7481)。

参数

下表列出了指令“ALARM_8P”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 enabled to receive 确定在调

用块时是 (EN_R=1) 否 (EN_R=0) 对输

出 ACK_STATE  更新。

SIG_i,
1≤i ≤8

Input BOOL I、Q、M、D、L 要监视的第 i 个信号

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

报警数据通道：仅在第一次调用时对 
W#16#EEEE
ID 进行评估。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

EV_ID Input C_ALARM_8P I、Q、M、D、L 报警编号（不允许： 0); 仅在第一次调

用时对 EV_ID  进行评估。 随后，第一次

调用时使用的报警编号适用于使用相应

实例 DB 进行的每次“ALARM_8P”调用。

报警编号是自动分配的。 这样可确保报

警编号的一致性。 报警编号在用户程序

中必须是唯一的。

SEVERITY Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

事件的权重

可能的值： 0 至 127（值 0 表示 高权

重）

此参数与处理此报警无关。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE：
报警生成完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR
ERROR=TRUE  指示在处理期间发生了错

误。 有关详细信息，请参见参数 
STATUS。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数 STATUS： 显示错误信息

ACK_STATE Output WORD I、Q、M、D、L 带有全部 8 个报警的当前确认状态的位

数组（1： 事件已确认，0： 事件未确

认）：

• 位 0 至 7 映射到 SIG_1 至 SIG_7 的进

入事件

• 位 8 至 15 映射到 SIG_1 至 SIG_7 的
离开事件

• 初始化状态： W#16#FFFF，也就是

说，已确认所有进入和离开的事件

SD_j,
1≤ j ≤10

InOut ANY I、Q、M、D、T、
C

第 j 个相关值

相关值适用于所有报警。仅允许使用 
BOOL  数据类型（不允许使用： 位数

组），BYTE, CHAR, WORD, INT, 
DWORD, DINT, REAL, DATE, TOD, TIME, 
S5TIME, DATE_AND_TIME。
注： 如果 ANY 指针访问某个 DB，则必

须始终指定该 DB（例如： 
P# DB10.DBX5.0  字节 10）。

指令
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

ERROR  和 STATUS 参数

下表列出了关于由 "ALARM_8P" 指令的参数 ERROR 和 STATUS 输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS 
（十进制）

说明

0 11 报警丢失： 无法发送前一个信号变化或前一个报警，当前报警会将其取代。

0 22 • 指向相关值 SD_i 的指针中的错误：

– 与数据长度或数据类型有关

– 无法访问用户存储器中的相关值，例如，由于已删除 DB 或存在区域长度错误

– 发送不带相关值的已启用报警。

• 为 SEVERITY 选择的实际参数高出允许的范围。 通过 SEVERITY=127  来发送已启

用的报警。

0 25 已开始通信。 正在处理报警。

1 1 通信问题： 连接终止或未登录。

已激活由确认触发的报告： 临时显示，如果显示设备不支持由确认触发的报告。

1 4 第一次调用时：

• 指定的 EV_ID 超出允许范围；或

• ANY 指针 SD_i  具有形式错误。

• 已超过可按“ALARM_8P”为 CPU 发送的 大存储器区域。

1 10 不能访问本地用户存储器（例如，不能访问已删除的 DB）。

1 12 调用该指令时：

• 指定了不属于“ALARM_8P”的实例 DB
• 指定了全局数据块，而不是背景数据块。

1 18 EV_ID 已经由指令“NOTIFY (页 7493)”、“NOTIFY_8P (页 7485)”、“ALARM 
(页 7495)”、“ALARM_8 (页 7488)”或“ALARM_8P”使用。

1 20 工作存储器空间不足。

1 21 禁用了具有指定 EV_ID 的报警。

说明

第一次调用之后，设置输出 ACK_STATE 的所有位，并假定输入 SIG_i, 1< i < 8 之前的值都是

“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

创建程序报警 (页 9858)

NOTIFY： 报告信号变化 (S7-400)

说明   
此指令用于对信号进行监视。 该指令在上升沿（到达事件）和下降沿（离去事件）上都生

成报警。 可随此报警发送 多 10 个相关值。 该报警将发送到为此目的而登录的所有站。 第
一次调用 SFB 时，将发送一个带有当前信号状态的报警。

检测到边沿时将查询相关值并将其分配到报警。

一个报警存储器具有两个存储位置，可用于指令的每个实例。有关对信号变化进行缓存的更

多信息，请参见 使用指令生成 PLC 报警简介 (页 7481)。
指令“NOTIFY”符合 IEC 1131-5。

参数

下表列出了指令“NOTIFY”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SIG Input BOOL I、Q、M、D、L 要监视的信号

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或常

数

报警数据通道：仅在第一次调用时对 
W#16#EEEE
ID 进行评估。

EV_ID Input C_NOTIFY I、Q、M、D、L 报警编号（不允许：0)仅在第一次调用

时对 
EV_ID  进行评估。 随后，第一次调用时

使用的报警编号适用于使用相应实例 
DB 进行的每次“NOTIFY”调用。

报警编号是自动分配的。 这样可确保报

警编号的一致性。 报警编号在用户程序

中必须是唯一的。

SEVERITY Input WORD I、Q、M、D、L 或常

数

事件权重

可能值：0 至 127（值 0 表示 高权重）

此参数与处理此报警无关。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 报警生成完成。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR
ERROR=TRUE  指示在处理期间发生了错

误。 有关详细信息，请参见参数 
STATUS。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数 STATUS： 显示错误信息

SD_i,
1≤i ≤10

InOut ANY I、Q、M、D、T、C 第 i 个相关值

仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使

用： 位数组），BYTE, CHAR, WORD, 
INT, DWORD, DINT, REAL, DATE, TOD, 
TIME, S5TIME, DATE_AND_TIME。
注：ANY 指针访问某个数据块时，必须

始终指定该数据块。

（例如： P# DB10.DBX5.0 字节 10）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

ERROR  和 STATUS 参数

下表列出了可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 报警丢失： 无法发送前一个信号变化或前一个报警，当前报警会将其取代。

0 22 • 指向相关值 SD_i 的指针中的错误：

– 与数据长度或数据类型有关

– 无法访问用户存储器中的相关值，例如，由于已删除 DB 或存在区域长度错误

– 已启用的报警在传送时可具有或不具有 大数目的相关值（根据需要）。

• 为 SEVERITY  选择的实际参数高出允许的范围。 通过 SEVERITY=127  来发送已启

用的报警。

0 25 已开始通信。 正在处理报警。

1 1 通信问题： 连接终止或未登录

1 4 第一次调用时：

• 指定的 EV_ID  超出允许范围；或

• ANY 指针 SD_i 具有形式错误。

• 已超过可按“NOTIFY”为 CPU 发送的 大存储器区域。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ERROR STATUS
（十进制）

说明

1 10 不能访问本地用户存储器（例如，不能访问已删除的 DB）。

1 12 调用该指令时：

• 指定了不属于“NOTIFY”的实例 DB
• 指定了全局数据块，而不是背景数据块。

1 18 EV_ID 已经由指令“NOTIFY”、“NOTIFY_8P (页 7485)”、“ALARM (页 7495)”、
“ALARM_8 (页 7488)”或“ALARM_8P (页 7490)”使用。

1 20 工作存储器空间不足。

1 21 禁用了具有指定 EV_ID  的报警。

参见

创建程序报警 (页 9858)

ALARM： 创建带有确认显示的 PLC 报警 (S7-400)

说明

此指令用于对信号进行监视。

• 默认模式（也就是，禁用由确认触发的报告）： 该块在上升沿（到达事件）和下降沿（离

去事件）时都会生成报警。 可随此报警发送 多 10 个相关值。

• 启用由确认触发的报告： 生成到达报警之后，在显示设备上对此到达报警进行确认之前，

此块不再创建信号报警。

另请参见： 使用指令生成 PLC 报警简介 (页 7481).
该报警将发送到为此目的而登录的所有站。

第一次调用 SFB 时，将发送一个带有当前信号状态的报警。

将在上升沿上对输出 ACK_UP 进行复位。 当从一个已登录显示设备传来对到达事件的确认时，

将该输出复位。

输出 ACK_DN 的情况与此类似： 在下降沿上将该输出复位。 当从一个已登录显示设备接收

对离去事件的确认时，将该输出复位。 一旦从已登录显示设备接收到确认，该确认信息就

会传递给所有其它为此目的而登录的站。

一个报警存储器具有两个存储位置，可用于指令“ALARM”的每个实例。 有关对信号变化进行

缓冲的信息，请参见 使用指令生成 PLC 报警简介 (页 7481) 中的“信号变化检测”部分。

指令“ALARM”符合 IEC 1131-5。

指令
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参数

下表列出了指令“ALARM”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 enabled to receive 确定在第一

次块调用时对输出 ACK_UP 和 ACK_DN 是
更新 (EN_R=1) 还是不更新 (EN_R=0)。 
如果 EN_R=0，则输出参数 ACK_UP  和 
ACK_DN 
保持不变。

SIG Input BOOL I、Q、M、D、L 要监视的信号

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

报警数据通道：仅在第一次调用时对 
W#16#EEEE
ID 进行评估。

EV_ID Input C_ALARM I、Q、M、D、L 报警编号（不允许： 0)
仅在第一次调用时对 EV_ID  进行评估。 随
后，第一次调用时使用的报警编号适用于

使用相应实例 DB 进行的每次“ALARM”调
用。

报警编号是自动分配的。 这样可确保报警

编号的一致性。 报警编号在用户程序中必

须是唯一的。

SEVERITY Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

事件的权重

可能的值： 0 至 127（值 0 表示 高权重）

此参数与处理此报警无关。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE：
报警生成完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR
ERROR=TRUE  指示在处理期间发生了错

误。 有关详细信息，请参见参数 STATUS。
STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数 STATUS： 显示错误信息

ACK_DN Output BOOL I、Q、M、D、L 在显示设备上确认了事件离去状态

初始化状态： 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ACK_UP Output BOOL I、Q、M、D、L 在显示设备上确认了到达事件

初始化状态： 1
SD_i,
1≤i ≤10

InOut ANY I、Q、M、D、T、
C

第 i 个相关值

仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使

用： 位数组），BYTE, CHAR, WORD, INT, 
DWORD, DINT, REAL, DATE, TOD, TIME, 
S5TIME, DATE_AND_TIME。
注： ANY 指针访问某个数据块时，必须始

终指定该数据块。 （例如： 
P# DB10.DBX5.0 字节 10）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

ERROR  和 STATUS 参数

下表包括有关可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的指令“ALARM”的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 报警丢失： 无法发送前一个信号变化或前一个报警，当前报警会将其取代。

0 22 • 指向相关值 SD_i 的指针中的错误：

– 与数据长度或数据类型有关

– 无法访问用户存储器中的相关值，例如，由于已删除 DB 或存在区域长度错

误

– 发送不带相关值的已启用报警。

• 为 SEVERITY 选择的实际参数高出允许的范围。 通过 SEVERITY=127 来发送已启

用的报警。

0 25 已开始通信。 正在处理报警。

1 1 通信问题： 连接终止或未登录

已激活由确认触发的报告： 临时显示，如果显示设备不支持由确认触发的报告

1 4 第一次调用时：

• 指定的 EV_ID 超出允许范围；或

• ANY 指针 SD_i 具有形式错误。

• 已超过可按“ALARM ”为 CPU 发送的 大存储器区域。

1 10 不能访问本地用户存储器（例如，不能访问已删除的 DB）。

指令
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ERROR STATUS
（十进制）

说明

1 12 调用该指令时

• 指定了不属于 ALARM 的背景 DB
• 指定了全局数据块，而不是背景数据块。

1 18 EV_ID 已经由指令“NOTIFY (页 7493)”、“NOTIFY_8P (页 7485)”、“ALARM”、
“ALARM_8 (页 7488)”或“ALARM_8P (页 7490)”使用。

1 20 工作存储器空间不足。 
1 21 禁用了具有指定 EV_ID 的报警。

说明

第一次调用之后，输出 ACK_UP  和 ACK_DN  的值为“1”，并假定输入 SIG 的前一个值为“0”。 

参见

创建程序报警 (页 9858)

用于生成不带实例 DB 的 PLC 报警的指令 (S7-300, S7-400)

用于生成 PLC 报警的指令的启动特性 (S7-300, S7-400)

暖启动行为 
暖启动期间，将把用于生成 PLC 报警的指令的实例 DB 设置为未初始化状态。 存储在背景数

据块中的实参均保持不变。 在下一次块调用时，将对参数 ID 和 EV_ID 进行重新评估。

冷启动行为

冷启动期间，将把用于生成 PLC 报警的指令的实例 DB 内容设置为初始值。

热启动

热启动期间，用于生成 PLC 报警的指令的行为类似于能够恢复执行的用户功能块。 这些指

令将从中断点处继续执行。

指令
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存储器复位

存储器复位总会使所有连接终止，因而没有为了报警而登录的站。 用户程序将被删除。 如
果插入了一个存储卡，则与执行有关的程序部分再次从存储卡装载到 CPU 上，并且 CPU 执
行暖启动或冷启动（由于在清除存储器之后将初始化所有用户数据，因此这实际上始终是一

次冷启动）。

用于生成 PLC 报警的指令的错误行为 (S7-300, S7-400)

连接终止

对分配给实例的连接的终止情况进行监视。 如果某个连接终止，则将所涉及的站从针对 PLC 
报警而登录的站的内部 CPU 列表中删除。 将删除这些站的任何未处理报警。

如果在连接终止后仍有其它站登录，则这些站继续接收报警。 只有在不再有与任何已登录

站的连接时，这些指令才停止未发送的报警。 输出参数 ERROR 和 STATUS 将指示这种情况

（ERROR = 1，STATUS = 1）。

用户程序的接口错误

如果在执行用于生成 PLC 报警的指令期间发生错误，则将输出参数 ERROR 设置为“1”，而输

出参数 STATUS 具有相应错误标识符。 可在程序中对此错误信息进行分析。

可能错误的示例：

• 因资源不足而无法发送

• 访问要监视的一个信号时出错。

使用指令生成 PLC 报警简介 (S7-300, S7-400)

用于生成 PLC 报警的指令 
可使用以下指令来生成 PLC 报警：

• "ALARM_SQ (页 7505)”
• "ALARM_S (页 7502)”
• "ALARM_DQ (页 7509)”
• "ALARM_D (页 7507)”

指令
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这些指令具有以下特性：

• 可从一个登录的显示设备来确认通过信号状态“1”发送的“ALARM_SQ (页 7505)”和
“ALARM_DQ (页 7509)”的 PLC 报警。 始终隐式确认“ALARM_S (页 7502)”和“ALARM_D 
(页 7507)”的 PLC 报警。

• 不是检测出的边沿变化，而是可生成 PLC 报警的每一次调用。

• 块处理之后，将完全输入相关值 SD 并将其分配给 PLC 报警。

以下内容适用于与较高优先级的一致性有关的相关值。 以下项具备一致性：

– 基本数据类型（位、字节、字、双字）

– 直至 CPU 的 大长度的数据类型字节数组

ALARM_SC
通过指令“ALARM_SC (页 7512)”，可以：

• 确定 后“到达报警”的确认状态和 后一次调用“ALARM_SQ (页 7505)”/“ALARM_DQ 
(页 7509)”时的信号状态；或

• 确定 后一次调用“ALARM_S (页 7502)”/“ALARM_D (页 7507)”时的信号状态。

登录显示设备

用于生成 PLC 的指令只有在被调用时才会发送 PLC 报警，条件是至少一个显示设备已针对 PLC 
报警而登录。

报警存储

为了避免通信系统中流量很大时丢失报警，指令“ALARM_SQ (页 7505)”、“ALARM_S 
(页 7502)”、“ALARM_DQ (页 7509)”、“ALARM_D (页 7507)”中的每个指令可以缓冲两个

报警。

如果仍然丢失 PLC 报警，则将通过 RET_VAL 得到通知。 下次可以发送 PLC 报警时，会将这

种情况通知已登录的显示设备。

指令“ALARM_SQ”和“ALARM_DQ”的报警确认

如果已在显示设备上确认“到达报警”，则首先将这一确认信息发送到发起报警的 CPU。 该 
CPU 随后将确认信息发送到为此目的而登录的所有站。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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禁用和启用报警

无法禁用然后再重新启用使用“ALARM_SQ (页 7505)”、“ALARM_S (页 7502)”、
“ALARM_DQ (页 7509)”或“ALARM_D (页 7507)”生成的报警。

包含“ALARM_SQ”/“ALARM_S”调用的程序变化

说明

在使用 CPU 上已有的“ALARM_SQ (页 7505)”/“ALARM_S (页 7502)”调用来下载一个块时，

可能前一个块已发送到达 PLC 报警，但新的块尚未发送相应的离去 PLC 报警。 这意味着该

报警仍留在 CPU 的内部报警存储器中。 如果使用“ALARM_SQ (页 7505)”/“ALARM_S 
(页 7502)”调用来删除块，也可能产生这种状态。

通过将 CPU 切换为 STOP 模式然后再执行暖启动或冷启动，可从 CPU 的内部报警存储器删

除这种 PLC 报警。 

包含“ALARM_DQ”/“ALARM_D”调用的程序变化

即使程序中可能包含“ALARM_DQ (页 7509)”和/或“ALARM_D (页 7507)”调用，上面所述

的程序修改也可能会使 PLC 报警驻留在内部报警存储器中，从而永久性地占用系统资源。

与由“ALARM_SQ (页 7505)”/“ALARM_S (页 7502)”调用分配的系统资源相反，可通过

“ALARM_DQ (页 7509)”/“ALARM_D (页 7507)”调用再次释放系统资源，而不必将 CPU 切换

为 STOP 模式。 为此，可使用指令“DEL_SI (页 7526)”。 在通过调用“DEL_SI”来启用动态分

配的系统资源之前，建议使用指令“READ_SI”来输出与当前动态分配的 CPU 系统资源有关的

信息（参见指令“READ_SI (页 7523)”）。

可传输的数据量

可使用指令“ALARM_S (页 7502)”、“ALARM_SQ (页 7505)”、“ALARM_D (页 7507)”和
“ALARM_DQ (页 7509)”的相关值 SD 传送的数据量不得超过一个 大长度。 该 大数据长

度可以如下计算：

maxleng = min (pdu_local, pdu_remote) - 48
其中：

• pdu_local： CPU 数据块（SZL_ID W#16#0131，INDEX 1，变量 pdu）的 大长度

• pdu_remote： 显示设备数据块的 大长度

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

CPU 414-2 向编程设备 PG 760 发送一个报警（通过 MPI）。

pdu_local = 480 字节，pdu_remote = 480 字节

结果：

maxleng = min (480, 480) - 48 = 480 - 48 = 432
每个指令可传送的 大数据长度为 432 字节。

ALARM_S： 生成报警消息 (S7-300, S7-400)

说明   
每次调用时，该指令都生成一个报警，可将该报警附加到一个相关值。 该报警将发送到为

此目的而登录的所有站。 此指令提供了一种简单报警机制。 必须确保仅在报警触发信号 SIG 
的值与 后一次调用相比发生反转时，才调用此指令。 否则，则将在 RET_VAL 中指示这种

情况，而且不会发送报警。 在第一次调用该指令时，必须确保加到 SIG 输入上的值为“1”。 否
则，将通过 RET_VAL 得到错误信息，且不会发送报警。

说明

在新创建的程序中，应仅使用指令“ALARM_D (页 7507)”（假如 CPU 支持此指令），因为

它们提供了用于管理系统资源的改进选项。

使用系统资源

生成报警时，操作系统针对一个信号周期的持续时间分配系统资源。

信号周期从使用 SIG=1 进行的调用开始，一直持续到使用 SIG=0 进行的下一次调用。 在信

号周期内，如果报警生成块过载或被删除，则相关系统资源在下一次重启（暖启动）之前保

持分配状态。

确认报警

始终会隐式确认使用“ALARM_S”发送的报警。 可使用“ALARM_SC (页 7512)”来确定 后一

次调用“ALARM_S”时的信号状态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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缓存信号状态

指令“ALARM_S”用于分配系统资源。 后两个信号状态（包括时间戳和相关值）放置在缓冲

区中。 如果在尚未发送 后两次“有效”调用的信号状态（信号上溢）时调用”ALARM_S“，
则会丢弃当前信号状态和 后的信号状态，并在缓冲区中设置溢出 ID。 在下一可能的时间，

将发送倒数第二个信号和上溢标识符。

示例：

如果 t0、t1 和 t2 是”ALARM_S“的调用时间。 如果在时间 t2 时尚未发送 t0 和 t1 的信号状态，则

将丢弃 t1 和 t2 的信号状态，并在 t0 的信号状态上设置上溢标识符。

实例上溢

如果“ALARM_S”的调用次数大于 CPU 系统资源的 大数目，则可能会导致资源不足（实例溢

出）。 这种情况将由 RET_VAL 中的信息以及已登录显示设备上的信息来指示。

“ALARM_S”的 大调用次数取决于 CPU。

参数

下表列出了指令“ALARM_S”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SIG Input BOOL I、Q、M、D、L 报警触发信号

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或常

数

报警数据通道：W#16#EEEE 

EV_ID Input C_ALARM_S I、Q、M、D、L 报警编号（不允许： "0")

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

SD Input ANY I、Q、M、D、T、C 相关值

大长度： 12 个字节

仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使

用： 位数组），BYTE, CHAR, WORD, 
INT, DWORD, DINT, REAL, DATE, TOD, 
TIME, S5TIME, DATE_AND_TIME。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

RET_VAL 参数

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

0001 • 相关值的长度超过 大允许长度。

• 不能访问用户存储器（例如，不能访问已删除的 DB）。 发送报警。

• 相关值将指向本地数据区域中的一个值。 发送报警。 （仅限 S7-400）
0002 警告： 分配了 后的空闲报警确认存储器。 （仅限 S7-400）
8081 指定的 EV_ID 超出允许范围；或

8082 报警丢失，因为 CPU 没有用于通过指令来生成 PLC 报警的更多资源。

8083 报警丢失，因为存在相同的信号转换，但无法将其发送（信号上溢）。

8084 使用当前和前一个“ALARM_S”，报警触发信号 SIG 的值相同。

8085 指定的 EV_ID 没有登录。

8086 正在较低优先级中对指定 EV_ID 的调用进行处理。

8087 在第一次调用“ALARM_S”期间，报警触发信号的值为“0”。
8088 指定的 EV_ID 正由其它系统资源（“ALARM_S”、ALARM_DQ (页 7509)、ALARM_D 

(页 7507)）使用。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

参见

创建程序报警 (页 9858)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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ALARM_SQ： 生成需要确认的报警消息 (S7-300, S7-400)

说明 
每次调用时，该指令都生成一个报警，可将该报警附加到一个相关值。 该报警将发送到为

此目的而登录的所有站。 "ALARM_SQ“还提供了一种简单报警机制。 必须确保仅在报警触发

信号 SIG 的值反转到上次调用时，才调用“ALARM_SQ”。 否则，则将在 RET_VAL 中指示这种

情况，而且不会发送报警。 这样，在第一次调用“ALARM_SQ”时，必须确保加到 SIG 输入上

的值为“1”。 否则，将通过 RET_VAL 得到错误信息，且不会发送报警。

说明

在新创建的程序中，应仅使用“ALARM_DQ (页 7509)”指令（假如 CPU 支持此指令），因为

它们提供用于管理系统资源的改进选项。

使用系统资源

在通过“ALARM_SQ”生成报警时，操作系统针对一个信号周期持续时间分配系统资源。

使用“ALARM_SQ”时，信号周期从使用 SIG=1 进行的调用开始，一直到使用 SIG=0 进行的下

一次调用。 这段时间可能还包括登录的显示设备对到达的信号进行确认之前的时间。

在信号周期内，如果报警生成块过载或被删除，则相关系统资源在下一次重启（暖启动）之

前保持分配状态。

确认报警

在已登录显示设备上，可使用由“ALARM_SQ”发送的信号状态“1”来确认报警。 可在 后一次

调用“ALARM_SQ”时，使用“ALARM_SC (页 7512)”来确定 后“到达报警”的确认状态。

缓存信号状态

"ALARM_SQ”用于分配系统资源。 后两个信号状态（包括时间戳和相关值）放置在缓冲区

中。 如果在尚未发送 后两次“有效”调用的信号状态（信号上溢）时调用”ALARM_SQ“，
则会丢弃当前信号状态和 后的信号状态，并在缓冲区中设置溢出 ID。 在下一可能的时间，

将发送倒数第二个信号和上溢标识符。

示例：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果 t0、t1 和 t2 是”ALARM_SQ“的调用时间。 如果在时间 t2 时尚未发送 t0 和 t1 的信号状态，

则将丢弃 t1 和 t2 的信号状态，并在 t0 的信号状态上设置上溢标识符。

实例上溢

如果“ALARM_SQ”的调用次数大于 CPU 系统资源的 大数目，则可能会导致资源不足（实例

溢出）。 这种情况将由 RET_VAL 中的信息以及已登录显示设备上的信息来指示。

“ALARM_SQ”的 大调用次数取决于 CPU。

参数

下表列出了指令“ALARM_SQ”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SIG Input BOOL I、Q、M、D、L 报警触发信号

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

报警数据通道：W#16#EEEE 

EV_ID Input C_ALARM_S I、Q、M、D、L 报警编号（不允许： 0)
SD Input ANY I、Q、M、D、T、

C
相关值

大长度： 12 个字节

仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使

用： 位数组），BYTE, CHAR, WORD, INT, 
DWORD, DINT, REAL, DATE, TOD, TIME, 
S5TIME, DATE_AND_TIME。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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RET_VAL 参数

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

0001 • 相关值的长度超过 大允许长度。

• 不能访问用户存储器（例如，不能访问已删除的 DB）。 发送报警。

• 相关值将指向本地数据区域中的一个值。 发送报警。 （仅限 S7-400）
0002 警告： 分配了 后的空闲报警确认存储器。 （仅限 S7-400）
8081 指定的 EV_ID 超出允许范围；或

8082 报警丢失，因为 CPU 没有用于通过指令来生成 PLC 报警的更多资源。

8083 报警丢失，因为存在相同的信号转换，但无法将其发送（信号上溢）。

8084 使用当前和前一个“ALARM_SQ”，报警触发信号 SIG 的值相同。

8085 指定的 EV_ID 没有登录。

8086 正在较低优先级中对指定 EV_ID 的调用进行处理。

8087 在第一次调用“ALARM_SQ”期间，报警触发信号的值为“0”。
8088 指定的 EV_ID 正由其它系统资源（ALARM_S (页 7502)、ALARM_DQ (页 7509)、ALARM_D 

(页 7507)）使用。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

参见

创建程序报警 (页 9858)

ALARM_D: 创建永久确认的 PLC 报警 (S7-300, S7-400)

说明   
每次调用时，该指令都生成一个 PLC 报警，可将该报警附加到一个相关值。 在这方面，它

符合指令“ALARM_S (页 7502)”。
在通过“ALARM_D”生成报警时，操作系统针对一个信号周期持续时间分配系统资源。

使用“ALARM_D”时，信号周期从使用 SIG=1 进行的调用开始，一直到使用 SIG=0 进行的下一

次调用。 在信号周期内，如果报警生成块过载或被删除，则相关系统资源在下一次重启（暖

启动）之前保持分配状态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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与指令“ALARM_S (页 7502)”相比，“ALARM_D”具有一个附加功能，可通过此功能来管理分

配的系统资源。

• 借助于 READ_SI，可读取有关已分配系统资源的信息。

• 可以通过 DEL_SI 来重新启用已分配的系统资源。 这对于永久性分配的系统资源来说尤其

重要。 例如，如果在程序更改过程中删除一个包含“ALARM_D”调用的 FB 调用，则在下一

次重启（暖启动）之前，当前分配的系统资源保持在分配状态。 在通过“ALARM_D”调用

来更改程序和重新加载 FB 时，“ALARM_D”可能不会生成更多 PLC 报警。

指令“ALARM_D”比指令“ALARM_S (页 7502)”多包含一个参数，即输入 CMP_ID。 可使用此

输入将指令“ALARM_D”生成的 PLC 报警分配给逻辑区域，例如，分配给系统的各个部分。 如
果在 FB 中调用“ALARM_D”，则很明显，需要将相应实例 DB 的编号分配给“CMP_ID”。

参数

下表列出了指令“ALARM_D”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SIG Input BOOL I、Q、M、D、L 报警触发信号

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

报警数据通道：W#16#EEEE

EV_ID Input C_ALARM_S I、Q、M、D、L 报警编号（不允许： 0)
CMP_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或

常数

component identifier （不允许： 0)
要向其分配相应报警的子系统的 ID
建议值：

• 低位字： 1 到 65535
• 高位字： 0
根据这些建议，可以使用 SIEMENS 程
序包，而不会有任何问题。

SD Input ANY I、Q、M、D、T、
C

相关值

大长度： 12 个字节

仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使

用： 位数组），BYTE, CHAR, WORD, 
INT, DWORD, DINT, REAL, DATE, TOD, 
TIME, S5TIME, DATE_AND_TIME

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RET_VAL 参数

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

0001 • 相关值的长度超过 大允许长度；或

• 不能访问用户存储器（例如，不能访问已删除的 DB）。 发送报警。

• 相关值将指向本地数据区域中的一个值。 发送报警。 （仅限 S7-400）
0002 警告： 分配了 后的空闲报警确认存储器。 （仅限 S7-400）
8081 指定的 EV_ID 超出允许范围；或

8082 报警丢失，因为 CPU 没有用于通过指令来生成 PLC 报警的更多资源。

8083 报警丢失，因为存在相同的信号转换，但无法将其发送（信号上溢）。

8084 使用当前和前一个“ALARM_D”，报警触发信号 SIG 的值相同。

8085 指定的 EV_ID 没有登录。

8086 正在较低优先级中对指定 EV_ID 的调用进行处理。

8087 在第一次调用“ALARM_D”期间，报警触发信号的值为“0”。
8088 指定的 EV_ID 正由其它系统资源（”ALARM_SQ (页 7505)“、”ALARM_S (页 7502)

“、”ALARM_DQ“ (页 7509)）使用。

8089 已将值“0”赋给 CMP_ID。
808A CMP_ID 不匹配 EV_ID
8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

参见

创建程序报警 (页 9858)

ALARM_DQ： 创建可确认的 PLC 报警 (S7-300, S7-400)

说明   
每次调用时，指令“ALARM_DQ”都生成一个报警，可将该报警附加到一个相关值。 在这方面，

它们符合指令“ALARM_SQ (页 7505)”。
在通过“ALARM_DQ”生成报警时，操作系统针对一个信号周期持续时间分配系统资源。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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使用“ALARM_DQ”时，信号周期从使用 SIG=1 进行的调用开始，一直到使用 SIG=0 进行的下

一次调用。 这段时间可能还包括登录的显示设备对到达的信号进行确认之前的时间。

在信号周期内，如果报警生成块过载或被删除，则相关系统资源在下一次重启（暖启动）之

前保持分配状态。

与指令“ALARM_SQ (页 7505)”相比，“ALARM_DQ”具有一个附加功能，允许“ALARM_DQ”管
理占用的系统资源。

• 借助于“READ_SI (页 7523)”，可读取有关已占用系统资源的信息。

• 可以通过“DEL_SI (页 7526)”来重新释放已占用的系统资源。 这对于永久性分配的系统

资源来说尤其重要。 例如，如果在程序更改过程中删除一个包含“ALARM_DQ”调用的 FB 
调用，则在下一次重启（暖启动）之前，当前分配的系统资源保持在分配状态。 在通过

“ALARM_DQ”调用来更改程序和重新加载 FB 时，“ALARM_DQ”可能不会生成更多 PLC 报警。

指令“ALARM_DQ”比指令“ALARM_SQ (页 7505)”多包含一个参数，即输入 CMP_ID。 可使

用此输入将指令“ALARM_DQ”生成的报警分配给逻辑区域，例如，分配给系统的各个部分。 
如果在 FB 中调用“ALARM_DQ”，则需要将相应背景 DB 的编号分配给 CMP_ID。

参数

下表列出了指令“ALARM_DQ”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SIG Input BOOL I、Q、M、D、L 报警触发信号

ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

报警数据通道： W#16#EEEE 

EV_ID Input C_ALARM_S I、Q、M、D、L 报警编号（不允许： 0)
CMP_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或

常数

component identifier （不允许： 0）；

要向其分配相应报警的子系统的 ID
建议值：

• 低位字： 1 到 65535
• 高位字： 0
根据这些建议，可以使用 SIEMENS 程序

包，而不会有任何问题。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

SD Input ANY I、Q、M、D、T、
C

相关值

大长度： 12 个字节

仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使

用： 位数组），BYTE, CHAR, WORD, INT, 
DWORD, DINT, REAL, DATE, TOD, TIME, 
S5TIME, DATE_AND_TIME

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 显示

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

RET_VAL 参数

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

0001 • 相关值的长度超过 大允许长度；或

• 不能访问用户存储器（例如，不能访问已删除的 DB）。 发送报警。

• 相关值将指向本地数据区域中的一个值。 发送报警。 （仅限 S7-400）
0002 警告： 分配了 后的空闲报警确认存储器。 （仅限 S7-400）
8081 指定的 EV_ID 超出允许范围；或

8082 报警丢失，因为 CPU 没有用于通过指令来生成 PLC 报警的更多资源。

8083 报警丢失，因为存在相同的信号转换，但无法将其发送（信号上溢）。

8084 使用当前和前一个“ALARM_DQ”，报警触发信号 SIG  的值相同。

8085 指定的 EV_ID 没有登录。

8086 正在较低优先级中对指定 EV_ID 的调用进行处理。

8087 在第一次调用“ALARM_DQ”期间，报警触发信号的值为“0”。
8088 指定的 EV_ID 正由其它系统资源（ALARM_SQ (页 7505)、ALARM_S (页 7502)、ALARM_D 

(页 7507)）使用。

8089 已将值“0”分配给 CMP_ID 。
808A CMP_ID 不匹配 EV_ID
8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

创建程序报警 (页 9858)

ALARM_SC： 确定 后 ALARM_SQ 进入报警的确认状态 (S7-300, S7-400)

说明   
可使用此指令执行以下操作：

• 确定 后“ALARM_SQ (页 7505)”/“ALARM_DQ (页 7509)”到达报警的确认状态以及调用

后的“ALARM_SQ (页 7505)”/“ALARM_DQ  (页 7509)”时报警触发信号的状态；或

• 确定 后一次调用“ALARM_S (页 7502)”/“ALARM_D (页 7507)”时报警触发信号的状态。

  如果已通过报警组态分配报警编号，则报警或信号由这里分配的报警编号进行唯一引用。

该指令访问指令“ALARM_SQ (页 7505)”、“ALARM_S (页 7502)”、“ALARM_DQ 
(页 7509)”和“ALARM_D (页 7507)”的临时分配存储区。

参数

下表列出了指令“ALARM_SC”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EV_ID Input C_ALARM_S I、Q、M、D、L 需要确定 后一次调用时的信号状态或确

定 后到达报警的确认状态（仅通过 
ALARM_SQ  和 ALARM_DQ）的报警编

号。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

STATE Output BOOL I、Q、M、D、L 后一次调用时报警触发信号的状态

Q_STATE Output BOOL I、Q、M、D、L • 如果指定的参数 EV_ID 属于

“ALARM_S”/“ALARM_D”调用： "1"
• 如果指定的参数 EV_ID 属于

“ALARM_SQ”/“ALARM_DQ”调用： 
后到达报警的确认状态：

– 0: 未确认

– 1: 已确认

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RET_VAL 参数

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8081 指定的 EV_ID 超出允许范围；或

8082 目前没有为该 EV_ID 分配存储位置（可能的原因： 相应的信号状态不为“1”或其信号状态已

返回到“0”）。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

参见

创建程序报警 (页 9858)

WR_USMSG： 向诊断缓冲区写入用户诊断事件 (S7-300, S7-400)

说明

可使用此指令将用户诊断结果写入诊断缓冲区。 也可将相应用户诊断报警发送到为此目的

而登录的所有站（通过设置输入参数 SEND = TRUE）。 如果发生错误，则输出参数 RET_VAL  
将提供错误信息。

发送用户诊断报警

此指令用于将用户诊断事件写入诊断缓冲区。 也可将相应用户诊断报警发送到为此目的而

登录的所有站（通过设置输入参数 SEND = TRUE）。 随后将用户诊断报警写入发送缓冲区，

并自动发送到为此目的而登录的站。

可以检查当前是否能够发送用户诊断报警。 为此，可通过参数 SZL_ID = W#16#0132 和 
INDEX = W#16#0005 来调用指令“RDSYSST (页 7531)”。 以这种方式提供的数据记录的第

四个字用于指示当前是能进行发送 (1) 还是不能发送 (0)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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发送缓冲区已满

如果发送缓冲区未满，则只能将用户诊断报警输入到发送缓冲区中。 可在发送缓冲区中输

入的条目数取决于所使用的 CPU 的类型。

如果发送缓冲区已满，则：

• 仍在诊断缓冲区中输入诊断事件。

• 参数 RET_VAL 指示发送缓冲区已满。 (RET_VAL = W#16#8092).

站未登录

如果要发送用户诊断报警 (SEND = TRUE) 但没有登录的站，则：

• 仍将在诊断缓冲区中输入诊断事件。

• 参数 RET_VAL 指示没有站登录 (W#16#0091 或 W#16#8091。 只有旧版本的 CPU 才会

出现值 W#16#8091。）

条目的结构

诊断缓冲器中一个条目的内部结构如下：

字节 内容

1 和 2 事件 ID
3 优先等级

4 OB 编号

指令
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字节 内容

5 和 6 预留

7 和 8 附加信息 1
9、10、11 和 12 附加信息 2
13 至 20 时间戳

事件 ID
每个事件都分配有一个事件 ID。

其它信息

这是有关事件的附加信息。 每个事件的附加信息各不相同。 在创建用户诊断事件时，可自

己确定这些条目的内容。

在发送用户诊断报警时，可将附加信息作为相关值添加到（事件 ID 特定）报警文本中。

时间戳

时间戳的类型为 Date_and_Time。

参数

下表列出了指令“WR_USMSG”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SEND Input BOOL I、Q、M、D、L 启用将用户诊断报警发送到所有已登录

站

EVENTN Input WORD I、Q、M、D、L 或常

数

事件 ID。可以分配事件 ID。这种分配不

是由报警服务器执行的。

INFO1 Input ANY I、Q、M、D、L 其它信息： 1 个字的长度

INFO2 Input ANY I、Q、M、D、L 其它信息： 2 个字的长度

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 SEND
如果 SEND = TRUE ，则将用户诊断报警发送到所有已登录站。 只有在站已登录且发送缓冲

区未满的情况下才发送报警。 元素的发送与用户程序不同步。

参数 EVENTN
参数 EVENTN  包含用户事件的事件 ID。 可输入 W#16#8xyz 、W#16#9xyz、W#16#Axyz、
W#16#Bxyz 形式的事件 ID。 
W#16#8xyz  和 W#16#9xyz  形式的 ID 属于预定义事件，W#16#Axyz  和 W#16#Bxyz  形式

的 ID 属于自由定义的事件。

到达事件通过 x = 1 来指示，离去事件通过 x = 0 来指示。对于 A 类和 B 类事件： yz 是在报

警组态中以十六进制形式为相应报警分配的编号。

参数 INFO1
INFO1  参数包含长度为一个字的信息。 INFO1  允许下列数据类型： 
• WORD
• INT
• ARRAY [0...1] OF CHAR
可将参数 INFO1  作为相关值添加到报警文本中，并使用该参数来向报警添加 新信息。

参数 INFO2
INFO2  参数包含长度为两个字的信息。 INFO2  允许下列数据类型： 
• DWORD
• DINT
• REAL
• TIME
• ARRAY [0...3] OF CHAR
可将参数 INFO2  作为相关值添加到报警文本中，并使用该参数来向报警添加 新信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

0091 没有登录的站（在诊断缓冲区中输入诊断事件）。

8083 不允许 INFO1  数据类型

8084 不允许 INFO2  数据类型

8085 不允许 EVENTN  数据类型 
8086 不允许 INFO1  的长度

8087 不允许 INFO2  的长度

8091 （只有旧版本的 CPU 才会出现此错误代码。）

没有登录的站（在诊断缓冲区中输入诊断事件）。

8092 目前不能发送，发送缓冲区已满（在诊断缓冲区中输入诊断事件）。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

AR_SEND： 发送归档数据 (S7-400)

说明

此指令用于将归档数据发送到已登录的操作员控制和操作系统。 这些系统将登录消息帧中

的相关归档编号通知 CPU。 根据 CPU 上可用内存的数量以及使用的操作数区域，归档数据

长可达 65534 个字节。 必须在归档数据结构中考虑正在使用的操作员接口系统的默认

值。 
调用该块并且在控制输入 REQ 上检测到上升沿之后，就会激活该发送过程。 要发送的归档

数据的起始地址由 SD_1 指定，数据字段的长度由 LEN 指定。 数据传送不与用户程序的执

行同步。将状态参数 DONE 的值设置为“1”，表示发送操作已经成功完成。 如果在控制输入 R 
上有一个上升沿，则取消当前发送过程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“AR_SEND”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request
R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 reset： 当前作业已终止

ID Input WORD I、Q、M、D 或常

数

报警数据通道：仅在第一次调用时对 
W#16#EEEE
ID 进行评估。

AR_ID Input C_AR_SEND I、Q、M、D、L 或
常数

归档编号（不允许： 0); 仅在第一次调

用时对 AR_ID 进行评估。 随后，第一次

调用时使用的归档编号适用于使用相应

背景 DB 进行的每次 AR_SEND 调用。

归档编号是自动分配的。 这样可确保归

档编号的一致性。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 发送完成

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
ERROR=TRUE  指示在处理过程中出

错。 有关详细信息，请参见参数 
STATUS。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 状态参数 STATUS： 显示错误信息

SD_1 InOut ANY I、Q、M、D、T、
C

指向归档数据的指针。 不对长度指定进

行评估。 
仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使

用： 位数组）, BYTE, CHAR, WORD, 
INT, DWORD, DINT, REAL, DATE, TOD, 
TIME, S5TIME, DATE_AND_TIME。
归档数据必须具有目标系统特定结构。

注： 如果 ANY 指针访问某个 DB，则必

须始终指定该 DB（例如： 
P# DB10.DBX5.0 字节 10）。

LEN InOut WORD I、Q、M、D、L 要发送的数据字段的长度（字节）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 ERROR 和 STATUS
下表包括可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告： 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信问题

1 2 否定确认，功能无法执行

1 3 指定的 AR_ID 没有登录。

1 4 • 归档数据指针 SD_1 中存在与数据长度或数据类型有关的错误。

• 第一次调用时，指定的 AR_ID 位于允许范围之外。

1 5 已执行请求的复位。

1 7 RESET 作业不相关，因为当前功能已完成或未启用（块处于错误状态）。

1 10 无法访问本地用户存储器

（例如，无法访问已删除的 DB）
1 12 调用该指令时

• 指定了不属于 AR_SEND 的背景 DB
• 指定了全局数据块，而不是背景数据块。

1 18 AR_ID 已由一个 AR_SEND 使用。

1 20 工作存储器空间不足。

数据一致性

为了确保数据一致性，只能在当前发送操作完成后写入当前正在使用的发送区域 SD_1 的一

部分。 当状态参数 DONE 的值为“1”时，就存在这种情况。

其它 (S7-300, S7-400)

EN_MSG： 启用 PLC 报警 (S7-400)

说明   
可使用此指令来启用已禁用的 PLC 报警。 可能已在显示设备上或使用“DIS_MSG (页 7521)”
将报警禁用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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可使用输入参数 MODE 和 MESGN 来指定要启用的报警。 只有在此指令尚未有效启用报警

的情况下，才可使用此指令来成功启用报警。

可通过在调用期间将值“1”赋给输入参数 REQ 来开始启用过程。

功能描述

启用过程不同步执行，换言之，此过程可跨多次指令调用来执行（请另参见 同步指令和异

步指令之间的不同之处 (页 6112)）：

• 第一次调用此指令时 (REQ =1)，它将检查输入参数，并尝试分配所需系统资源。 正常情

况下，将会输入 RET_VAL W#16#7001，设置 BUSY，并触发启用。

否则，会在 RET_VAL 中输入相关错误信息并完成作业。 在此情况下，不对 BUSY 进行评估。

• 如果同时存在多次调用，则输入值 RET_VAL W#16#7002（CPU 仍在执行该作业）并设置 
BUSY。 中间调用不会影响当前作业。

• 后一次调用此指令时，如果未发生错误，则输入值 RET_VALW#16#0000。 在此情况

下，将在 BUSY 中写入 0。如果不存在错误，则在 RET_VAL  中输入错误信息，并且不对 
BUSY 进行评估。

参数

下表列出了指令“EN_MSG”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：触发启用

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

有关用于选择要启用的报警的参数，请

见下表；

MESGN Input DWORD I、Q、M、D、L 或常

量

报警编号

仅在 MODE = 6 时才相关。可启用单个

报警。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息（见下面）；

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：启用过程仍未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 MODE
下表列出了输入参数 MODE  的输出值。

值 含义

0 使用指令生成的 CPU 所有 PLC 报警

1 使用指令生成的所有 CPU PLC 报警，即“NOTIFY (页 7493)”、“NOTIFY_8P (页 7485)”、
“ALARM (页 7495)”、“ALARM_8P (页 7490)”和“ALARM_8 (页 7488)”的所有报警。

6 “使用指令生成的 PLC 报警”类别的单个报警

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 启用已终止，未发生错误。 
7000 第一次调用时 REQ = 0： 未激活启用。

7001 第一次调用时 REQ = 1： 已触发启用。

7002 中间调用： 启用已处于激活状态。

8081 访问参数时出错

8082 MODE  的值非法。

8083 报警编号超出允许的取值范围。

8084 使用 MODE （可能 MESGN ）指定的报警没有登录。

80C3 无法启动通过 MODE （可能 MESGN ）指定的报警启用，因为另一个“EN_MSG ”启用过程当

前正处于激活状态。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

DIS_MSG： 禁用 PLC 报警 (S7-400)

说明  
可使用此指令来禁用通过指令创建的 PLC 报警。 可使用输入参数 MODE 和 MESGN 来选择

要禁用的报警。 只有在尚未启用通过“DIS_MSG”禁用报警的情况下，才可调用指令“DIS_MSG”
并成功禁用报警。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调用“DIS_MSG”时已做好发送准备、但仍位于内部缓冲区中的报警无法再被禁用，将发送这

些报警。

将通过指令“NOTIFY (页 7493)”、“NOTIFY_8P (页 7490)”、“ALARM (页 7495)”、
“ALARM_8P (页 7490)”和“ALARM_8 (页 7488)”的输出 ERROR  和 STATUS  来指示报警传送

已禁用。

可通过在调用“DIS_MSG”时将值“1”赋给输入参数 REQ 来启动该过程。

功能描述

读取过程不同步执行，换言之，此过程可跨多次调用执行（请另参见 同步指令和异步指令

之间的不同之处 (页 6112)）：

• 第一次调用时 (REQ =1)，“DIS_MSG”将检查输入参数，并尝试占用所需系统资源。 正常

情况下，将会输入 RET_VALW#16#7001，设置 BUSY，并触发禁用。

否则，会在 RET_VAL 中输入相关错误信息并完成作业。 在此情况下，不能对 BUSY 进行

评估。

• 如果同时存在多次调用，则输入值 RET_VALW#16#7002（CPU 仍在执行该作业）并设置 
BUSY。 中间调用不会影响当前作业。

• 后一次调用此指令时，如果未发生错误，则输入值 RET_VALW#16#0000。 在此情况

下，将“0”写入 BUSY。 如果存在错误，则在 RET_VAL 中输入错误信息，且不对 BUSY 进
行评估。

参数

下表列出了指令“DIS_MSG”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：触发禁用

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

用于选择要禁用的报警的参数，请见下表

MESGN Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

报警编号

仅在 
MODE = 5、6、7 时才相关的报警编号。

可禁用单个报警。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误代码（见下面）

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：禁用过程仍未完成。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 MODE
下表列出了输入参数 MODE  的输出值。

值 含义

0 使用指令生成的 CPU 所有 PLC 报警

1 使用指令生成的所有 CPU PLC 报警，即“NOTIFY (页 7493)”、“NOTIFY_8P (页 7485)”、“ALARM 
(页 7495)”、“ALARM_8P (页 7490)”和“ALARM_8 (页 7488)”的所有报警。

6 “使用指令生成的 PLC 报警”类别的单个报警

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 禁用已终止，未发生错误。

7000 第一次调用时 REQ = 0： 未激活禁用。

7001 第一次调用时 REQ = 1： 已触发禁用。

7002 中间调用： 禁用已处于激活状态。

8081 访问参数时出错

8082 MODE  的值非法。

8083 报警编号超出允许的取值范围。

8084 使用 MODE （可能 MESGN ）指定的报警没有登录。

80C3 无法启动通过 MODE （可能 MESGN ）指定的报警禁用，因为另一个“DIS_MSG”禁用过程当

前正处于激活状态。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

READ_SI： 读出动态分配的系统资源 (S7-300, S7-400)

使用指令“ALARM_DQ”和“ALARM_D”生成报警时动态分配的系统资源的来源

使用“ALARM_DQ (页 7509)”和“ALARM_D (页 7507)”生成报警时，操作系统将临时分配系

统存储器中的存储空间。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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例如，如果使用 CPU 中已存在的“ALARM_DQ (页 7509)”或“ALARM_D (页 7507)”调用来

删除 FB，则相应系统资源可能会永久性保持已分配状态。 如果使用“ALARM_DQ (页 7509)”
或“ALARM_D (页 7507)”调用来重新加载 FB，则可能不再会对指令“ALARM_DQ (页 7509)”
和“ALARM_D (页 7507)”进行正确处理。

说明   
使用指令“READ_SI”读取当前使用的系统资源，这些系统资源是针对使用“ALARM_DQ 
(页 7509)”和“ALARM_D (页 7507)”生成报警进行分配的。 这一操作可通过所使用的 EV_ID  
和 CMP_ID 的值来完成。 这些值将传递给指令“READ_SI”的参数 SI_ID  中。

指令“READ_SI”具有四种可能操作模式，下表对它们进行了说明。 可通过参数 MODE 来设置

所需操作模式。

MODE 所读取的已分配给“ALARM_DQ”/“ALARM_D”的系统资源

1 所有（使用 SI_ID:=0 来调用“READ_SI”）
2 分配给通过 EV_ID:=ev_id 进行的“ALARM_DQ”/“ALARM_D”调用的系统资源（使用 SI_ID:=ev_id 来调

用 READ_SI ）
3 分配给通过 CMP_ID:=cmp_id 进行的 “ALARM_DQ”/“ALARM_D”调用的所有系统资源（使用 

SI_ID:=cmp_id 来调用 READ_SI ）
0 由于选择了过小的目标字段 SYS_INST  而无法使用 MODE=1  或 MODE=3  中的上一次调用读取的

附加系统资源。

功能描述

如果在使用 MODE=1 或 MODE=3 调用 READ_SI  时选择了足够大的 SYS_INST 目标区域，则

该区域将包含调用之后通过参数 MODE 选择的所有当前已占用系统资源的内容。

如果当前占用的系统资源的量非常大，则运行时间相应地会很长。 这就是说，CPU 的性能

负荷会很高，可能造成超过可组态的 大循环监视时间。

可通过以下方法来解决这种运行时间问题： 选择相对较小的 SYS_INST 目标区域。 如果指令

无法进入将要在 SYS_INST 中读取的所有系统资源，则将通过 RET_VAL=W#16#0001 来通知

这种情况。 然后，使用 MODE=0 和与上一次调用相同的 SI_ID 来调用 READ_SI，直到 
RET_VAL 的值为 W#16#0000。

说明

由于操作系统不对属于某一读取作业的 READ_SI 调用进行协调，因此应在同一优先级内执行

所有 READ_SI 调用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“READ_SI”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

作业标识符

允许值：

• 1: 读取所有系统资源

• 2: 读取调用 EV_ID = ev_id 时分配了

“ALARM_DQ”-/“ALARM_D”= ev_id 的
系统资源。

• 3: 读取调用 CMP_ID = cmp_id 时分配

了“ALARM_DQ”-/“ALARM_D”= ev_id 
的系统资源。

• 0: 后续调用

SI_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

要读取的系统资源的 ID
允许值：

• 0，如果 MODE=1
• 报警编号 ev_id，如果 MODE=2
• 用于标识子系统的 ID cmp_id，如果 

MODE=3
RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 返回值（错误信息或作业状态）

N_SI Output INT I、Q、M、D、L 在 SYS_INT  中输出的系统资源数

SYS_INST Output ANY D 用于读取系统资源的目标区域。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

0001 不是所有系统资源都可读取，因为所选择的 SYS_INST  目标范围过小。

8081 （仅对于 MODE=2 或 3）。 已将值 0 赋给 SI_ID 。
8082 （仅对于 MODE=1）。 已将 0 以外的一个值赋给 SI_ID 。
8083 （仅对于 MODE=0）。 赋给 SI_ID 的值不同于赋给使用 MODE=1 或 3 进行的前面调用的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明

8084 已将非法值赋给 MODE 。
8085 正在其它 READ_SI  中对 OB 进行处理。

8086 目标区域 SYS_INST  对于系统资源来说过小。

8087 或 8092 DB 中不存在目标区域 SYS_INST ，或 ANY 指针中存在错误。

8xyy 常见错误信息

另请参见： ALARM_D: 创建永久确认的 PLC 报警 (页 7507) 

目标区域参数 SYS_INST - 结构

用于读取已分配系统资源的目标区域必须在 DB 内。 应适当地将目标区域定义为一个具有多

个结构的区域；一个结构包括以下内容：

结构元素 数据类型 说明

SFC_NO WORD 由系统资源分配的指令编号

LEN BYTE 结构的长度（字节），包括 SFC_NO 和 LEN： B#16#0C
SIG_STAT BOOL 信号状态

ACK_STAT BOOL 进入事件的确认状态（正边沿）

EV_ID DWORD 报警编号

CMP_ID DWORD 子系统 ID

DEL_SI： 删除动态分配的系统资源 (S7-300, S7-400)

使用指令“ALARM_DQ”和“ALARM_D”生成报警时动态分配的系统资源的来源   
使用“ALARM_DQ (页 7509)”和“ALARM_D (页 7507)”生成报警时，操作系统将临时分配系

统存储器中的存储空间。

例如，如果使用 CPU 中已存在的“ALARM_DQ (页 7509)”或“ALARM_D (页 7507)”调用来

删除 FB，则相应系统资源可能会永久性保持已分配状态。 如果使用“ALARM_DQ (页 7509)”
或“ALARM_D (页 7507)”调用来重新加载 FB，则可能不再会对指令“ALARM_DQ (页 7509)”
和“ALARM_D (页 7507)”进行正确处理。

说明

可使用“DEL_SI”指令来删除当前正在使用的系统资源。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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"DEL_SI”具有三种可能操作模式，下表对它们进行了说明。 可通过参数 MODE  来设置所需

操作模式。

MODE 要删除的已分配给“ALARM_DQ”/“ALARM_D”的系统资源

1 所有（使用 SI_ID:=0 来调用“DEL_SI”）
2 调用 “ALARM_DQ” (页 7509)/ALARM_D (页 7507) 时分配给 EV_ID:=ev_id 的系统资源（使用 

SI_ID:=ev_id 来调用 DEL_SI ）
3 调用 “ALARM_DQ” (页 7509)/ALARM_D (页 7507) 时分配有 CMP_ID:=cmp_id 的所有系统资源（使

用 SI_ID:=cmp_id 来调用 DEL_SI ）

参数

下表列出了指令“DEL_SI”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MODE Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

作业标识符

允许值：

• 1: 删除所有系统资源

• 2: 删除调用 “ALARM_DQ” (页 7509)/
“ALARM_D (页 7507)”时分配给 
EV_ID = ev_id 的系统资源

• 3: 删除调用 “ALARM_DQ” (页 7509)/
“ALARM_D (页 7507)”时分配给 
CMP_ID = cmp_id 的系统资源

SI_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

要删除的系统资源的 ID
允许值：

• 0，如果 MODE=1
• 报警编号 ev_id，如果 MODE=2
• 用于标识子系统的 ID cmp_id，如果 

MODE=3
RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8081 （仅对于 MODE=2 或 3）。 已将值“0”赋给 SI_ID 。
8082 （仅对于 MODE=1）。 已将“0”以外的一个值赋给 SI_ID。
8084 已将非法值赋给 MODE 。
8085 "DEL_SI”当前正被处理。

8086 不是所有选择的系统资源都可删除，因为在调用“DEL_SI”时，正在对它们中的一个进行处理。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

4.2.3.9 诊断 (S7-300, S7-400)

RD_SINFO： 读取当前 OB 启动信息 (S7-300, S7-400)

说明  
可使用以下指令来读取启动信息：

• 后调用的且尚未执行完的 OB 的指令

• 后启动的启动 OB 的指令

两种情况下都没有时间戳。 如果调用是在 OB 100 或 OB 101 或 OB 102 中进行的，则将返

回两个相同的启动信息消息。

参数

下表列出了指令“RD_SINFO”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

TOP_SI Output STRUCT D、L 当前 OB 的启动信息

START_UP_SI Output STRUCT D、L 后启动的启动 OB 的启动信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
该指令仅提供一般性的非特定错误信息。 一般错误信息及其评估将写入到输出参数“RET_VAL”
中。

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184).

参数 TOP_SI  和 START_UP_SI
输出参数 TOP_SI 和 START_UP_SI 是两种设置相同的结构。 下表中说明了它们的结构。 

结构元素 数据类型 说明

EV_CLASS BYTE • 位 0 至 3： 事件 ID
• 位 4 至 7： 事件类别

EV_NUM BYTE 事件编号

PRIORITY BYTE 优先级编号

（B#16#FE 的含义： OB 不可用或已禁用，或无法在当前操作模式中启

动）

NUM BYTE OB 编号

TYP2_3 BYTE 数据 ID 2_3： 
标识在 ZI2_3 中输入的信息

TYP1 BYTE 数据 ID 1： 
标识在 ZI1 中输入的信息

ZI1 WORD 附加信息 1
ZI2_3 DWORD 附加信息 2_3

说明

上表中列出的结构元素在内容上与 OB 的临时变量相同。

但请注意，各个 OB 的临时变量具有不同的名称和数据类型。 另请注意，每个 OB 的调用接

口都包含有关 OB 请求的日期与时间的附加信息。

结构元素 EV_CLASS 的位 4 至 7 包括事件类别。 可以是下面的值：

• 1: 来自标准 OB 的启动事件

• 2: 来自同步错误 OB 的启动事件

• 3: 来自异步错误 OB 的启动事件

结构元素 PRIORITY 提供属于当前 OB 的优先级。

除这两个元素之外，NUM  也很重要。NUM  包含当前 OB 或 后启动的启动 OB 的编号。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7529



示例

OB 80 是 后调用的 OB 且尚未处理完，而 OB 100 是 后启动的启动 OB。
下表说明了指令“RD_SINFO”的参数 TOP_SI 的结构元素与 OB 80 的相关本地变量之间的分配

关系。

TOP_SI
结构元素

数据类型 OB 80 - 相关本地变量 数据类型

EV_CLASS BYTE OB80_EV_CLASS BYTE
EV_NUM BYTE OB80_FLT_ID BYTE
PRIORITY BYTE OB80_PRIORITY BYTE
NUM BYTE OB80_OB_NUMBR BYTE
TYP2_3 BYTE OB80_RESERVED_1 BYTE
TYP1 BYTE OB80_RESERVED_2 BYTE
ZI1 WORD OB80_ERROR_INFO WORD
ZI2_3 DWORD OB80_ERR_EV_CLASS BYTE

OB80_ERR_EV_NUM BYTE
OB80_OB_PRIORITY BYTE
OB80_OB_NUM BYTE

下表说明了指令“RD_SINFO”的参数 START_UP_SI  的结构元素与 OB 100 的相关本地变量之间

的分配关系。

START_UP_SI
结构元素

数据类型 OB 100 - 本地变量 数据类型

EV_CLASS BYTE OB100_EV_CLASS BYTE
EV_NUM BYTE OB100_STRTUP BYTE
PRIORITY BYTE OB100_PRIORITY BYTE
NUM BYTE OB100_OB_NUMBR BYTE
TYP2_3 BYTE OB100_RESERVED_1 BYTE
TYP1 BYTE OB100_RESERVED_2 BYTE
ZI1 WORD OB100_STOP WORD
ZI2_3 DWORD OB100_STRT_INFO DWORD

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RDSYSST： 读取系统状态列表 (S7-300, S7-400)

说明

通过此命令，可读取系统状态列表的一个部分列表 (SZL) 或 SZL 部分列表摘录。

可通过在调用“RDSYSST”时将值“1”赋给输入参数 REQ  来启动读取过程。 如果可以立即读取，

该指令会通过输出参数 BUSY 返回值“0”。 如果 BUSY = 1，表示读取还没完成。

说明

如果使用 SZL‑IDW#16#00B1 或 W#16#00B2 或 W#16#00B3 来调用诊断中断 OB 中的指令

“RDSYSST”，并访问启动该诊断中断的模块，则立即读取系统状态。

使用“RDSYSST”时，仅传输完整数据记录。

系统资源

如果以较短时间间隔相继启动多个异步读取过程（使用参数 SZL_IDW#16#00B4、
W#16#4C91、W#16#4092、W#16#4292 和 W#16#4692 以及 W#16#00B1 和 
W#16#00B3 完成的作业），则操作系统可确保执行所有读取作业，不会发生相互干扰。 如
果达到系统资源的限制，则这种情况将在 RET_VAL 中加以指示。 只需将作业重复，即可补

救这种临时错误状况。

指令可“同时”激活的作业的 大数目取决于 CPU。

说明

S7-400 CPU 中，“RDSYSST”可用于将 多 432 个字节传输到目标区域。

参数

下表列出了指令“RDSYSST”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ =1：触发处理

SZL_ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

部分列表或部分列表摘录的 SZL‑ID  

INDEX Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

部分列表中某个对象的类型或编号。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果在执行指令期间发生错误，则参数 
RET_VAL  包含一个错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L TRUE：读取尚未完成。

SZL_HEADER Output STRUCT D、L 请见下面。

DR Output ANY I、Q、M、L、D 读取 
SZL 部分列表或读取 SZL 部分列表摘录的

目标区域：

• 如果仅读取了 SZL 部分列表的标头信

息，则不应评估 ，DR 只应评估 
SZL_HEADER。

• 否则，LENTHDR 和 N_DR
 的结果将指示在 DR 中输入了多少个字

节。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 SZL_HEADER
参数 SZL_HEADER 具有以下结构：

SZL_HEADER: STRUCT
  LENTHDR: WORD
  N_DR: WORD
END_STRUCT

LENTHDR  是 SZL 部分列表或 SZL 部分列表摘录的数据记录长度。

• 如果仅读取了 SZL 部分列表的标头信息，则 N_DR 包含属于它的数据记录数。

• 否则，N_DR  包含传输到目标区域的数据记录数。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

0081 结果字段过短。 （尽管如此，将提供尽可能多的数据记录。 SZL-Header 将指示出这个数字。）

7000 首次调用时，REQ = 0： 未激活数据传送；BUSY 的值为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码

(W#16#...)
说明

7001 首次调用时，REQ=1： 已触发数据传送；BUSY 的值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ  无关）： 已激活数据传送；BUSY 的值为“1”。
8081 结果字段过短（不够一个数据记录的空间）。

8082 SZL_ID 不正确，或者在 CPU 或指令中未知。 
8083 INDEX 不正确或不允许

8085 系统中存在问题，因此目前未提供信息（例如，缺乏资源）。

8086 存在系统错误（总线、模块、操作系统），因此无法读取数据记录。

8087 模块不存在或不进行确认，因此无法读取数据记录。

8088 实际模块标识符不同于预期模块标识符，因此无法读取数据记录。

8089 模块没有诊断功能或不支持该数据记录，因此无法读取数据记录。

80A2 DP 协议错误（第二层错误）（临时错误）

80A3 用户接口/用户 DP 协议错误（临时错误）

80A4 通信总线上存在通信问题（CPU 与外部 DP 接口模块之间发生错误）

80C5 无可用分布式 I/O（临时错误）。

80C6 由于优先级中止，导致数据记录传送停止（重新启动或后台运行）

80D2 模块没有诊断功能，因此无法读取数据记录。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

参数 SZL_ID

说明

可读取的 S7-CPU 的部分列表

• 相应操作列表中提供了可通过“RDSYSST”读取的 S7-300 部分列表。

• 下表中提供了可通过“RDSYSST”读取的 S7-400 部分列表。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SZL_ID
(W#16#...)

部分列表 INDEX
(W#16#...)

模块 ID
0111 
(页 7543) 

标识数据记录  
模块 ID 0001
基本硬件标识 0006
基本固件标识 0007

CPU 特性

0012 
(页 7545) 

所有特性 无关

0112 
(页 7545) 

一个组的特性  
MC7 处理单元 0000
时间系统 0100
系统行为 0200
MC7 语言描述 0300
指令“C_DIAG (页 7606)”的可用性 0400

0F12 
(页 7545) 

仅有 SZL 部分标头信息 无关

用户存储器区域

0113 
(页 7547) 

用于指定存储器区域的数据记录  
工作存储器 0001

系统区域

0014 
(页 7549) 

所有系统区域的数据记录 无关

0F14 
(页 7549) 

仅有 SZL 部分标头信息 无关

块类型

0015 
(页 7550) 

所有块类型的数据记录 无关

一个组件的标识

001C 
(页 7551) 

所有组件的标识 无关

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SZL_ID
(W#16#...)

部分列表 INDEX
(W#16#...)

011C 
(页 7551) 

一个组件的标识  
自动化系统名称 0001
模块名称 0002
模块的系统 ID 0003
版权项 0004
模块序列号 0005
模块类型名称 0007
存储卡序列号 0008
CPU 模块的厂商和简介 0009
模块的位置名称 000B

0F1C 
(页 7551) 

仅有 SZL 部分标头信息 无关

中断状态

0222 
(页 7559) 

所指示中断的数据记录 OB 编号

将过程映像分配给 CPU
0025 
(页 7562) 

将所有过程映像分配给 OB 无关

0125 
(页 7562) 

将过程映像分区分配给相应 OB 过程映像分区编号

0225 
(页 7562) 

将一个 OB 分配给相应过程映像分区 OB 编号

0F25 
(页 7562) 

仅有 SZL 部分标头信息 无关

通信状态数据

0132 
(页 7566) 

一个通信单元的状态数据  

  诊断 0005
  时间系统 0008
0232 
(页 7566) 

一个通信单元的状态数据  

  CPU 保护级别和操作员控制设置 0004

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SZL_ID
(W#16#...)

部分列表 INDEX
(W#16#...)

模块 LED 的状态（可针对所有 CPU 读出）。

0174 
(页 7573) 

LED 状态 LED ID

DP 主站系统信息

0090 
(页 7575) 

有关 CPU 已知道的所有 DP 主站系统的信息 0000

0190 
(页 7575) 

有关一个 DP 主站系统的信息 DP 主站系统 ID

0F90 
(页 7575) 

仅有 SZL 部分标头信息 0000

模块状态信息（提供 多 27 个数据记录）

0091 
(页 7577) 

所有已安装的模块/子模块的信息 无关

0191 
(页 7577) 

所有模块 ID 不正确的未禁用模块/机架的状态信息 无关

0291 
(页 7577) 

所有有故障且未禁用的模块的模块状态信息 无关

0391 
(页 7577) 

所有不可用模块的模块状态信息 无关

0591 
(页 7577) 

主机模块所有子模块的模块状态信息 无关

0991 
(页 7577) 

一个 DP 主站系统的模块状态信息 DP 主站系统 ID

0C91 
(页 7577) 

集中式配置中的模块或与集成 DP 
接口模块或 PROFINET 接口模块相连（集成或外

部）的模块的模块状态信息

逻辑基本地址

4C91 
(页 7577) 

与外部 DP 接口模块相连的模块的模块状态信息 逻辑基本地址

0D91 
(页 7577) 

指定机架/站（DP 或 PROFINET）中所有模块的模块

状态信息

机架或 DP 主站系统 ID 
和站编号，或站编号和 
PNIO 子系统 ID 的后两个

数字

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SZL_ID
(W#16#...)

部分列表 INDEX
(W#16#...)

0E91 
(页 7577) 

所有已分配模块的模块状态信息 无关

0F91 
(页 7577) 

仅有 SZL 部分标头信息 无关

机架/站状态信息

0092 
(页 7583) 

DP 主站系统的集中式配置/站中机架的预期状态。 0 / DP  主站系统 ID

4092 
(页 7583) 

通过外部 DP 接口模块连接的 DP 主站系统中各个站

的预期状态。

DP 主站系统 ID

0192 
(页 7583) 

通过集成 DP 接口模块连接的 DP 主站系统中各个站

的激活状态。

DP 主站系统 ID

0292 
(页 7583) 

DP 主站系统的集中式配置/站中机架的当前状态。 0 / DP  主站系统 ID

4292 
(页 7583) 

通过外部 DP 接口模块连接的 DP 主站系统中各个站

的当前状态。

DP 主站系统 ID

0392 
(页 7583) 

至少一个电池出现故障后 CPU 的机架/模块机架中

后备电池的状态。

0

0492 
(页 7583) 

CPU 的所有机架/模块机架的总体电池后备状态。 0

0592 
(页 7583) 

CPU 的所有机架/模块机架的 24 V 电源状态 0

0692 
(页 7583) 

通过集成 DP 接口模块连接的 DP 主站系统中集中式

配置/站中扩展机架的诊断状态

0 / DP  主站系统 ID

4692 
(页 7583) 

通过外部 DP 接口模块连接的 DP 主站系统中各个站

的诊断状态

DP 主站系统 ID

机架/站状态信息

0094 
(页 7587) 

IO 控制器系统的集中式配置/站中机架的预期状态。 0 / PNIO 子系统 ID

0194 
(页 7587) 

已配置和禁用的 IO 控制器系统中某个站的激活状态 PNIO 子系统 ID

0294 
(页 7587) 

IO 控制器系统的集中式配置/站中机架的实际状态 0 / PNIO 子系统 ID

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SZL_ID
(W#16#...)

部分列表 INDEX
(W#16#...)

0694 
(页 7587) 

IO 控制器系统的集中式配置/站中扩展单元的诊断状

态。

0 / PNIO 子系统 ID

0794 
(页 7587) 

IO 控制器系统的集中式机架/站的维护状态。 0 / PNIO 子系统 ID

0F94 
(页 7587) 

仅有标头信息 -

扩展 DP 主站系统信息

0195 
(页 7589) 

扩展 DP 主站系统信息 DP 主站系统 ID

0F95 
(页 7589) 

仅有 SZL 部分标头信息 0000

PROFINET IO and PROFIBUS DP 模块状态信息

0696 
(页 7591) 

指定模块的所有子模块的模块状态信息（仅限集成

接口模块上的 PROFINET IO）。

通过 I/O ID 进行寻址

0C96 
(页 7591) 

集中式配置中或集成 PROFIBUS DP 或 PROFINET 接
口模块（集成或外部）上的模块/子模块的模块状态

信息

通过 I/O ID 开始寻址

诊断缓冲区（提供 多 21 个数据记录）

00A0 
(页 7597) 

可在当前处于激活状态的操作模式下提供的所有项

目

无关

01A0 
(页 7597) 

新项目，编号在索引中指定 编号

0FA0 
(页 7597) 

仅有 SZL 部分标头信息 无关

模块诊断数据

00B1 
(页 7598) 

一个模块的前四个诊断字节（数据记录 0） 逻辑基本地址

00B2 
(页 7600) 

模块的所有诊断数据（220 个字节，数据记录 1）
（无 DP 模块）

机架，插槽

00B3 
(页 7601) 

模块的所有诊断数据（220 个字节，数据记录 1） 逻辑基本地址

00B4 
(页 7601) 

DP 从站的诊断数据 已组态的诊断地址

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

系统状态列表 (S7-300, S7-400)

系统状态列表 (SZL) 的概述 (S7-300, S7-400)

定义： 系统状态列表

系统状态列表 (SZL) 中描述了自动化系统的当前状态。 SZL （系统状态列表）的内容只能使

用信息功能来读取，无法更改其内容。 部分列表为虚拟列表，换言之，只有在专门请求时，

CPU 的操作系统才会创建部分列表。

使用“RDSYSST (页 7531)”只能读取一个部分列表。 本章介绍系统状态列表的部分列表，这

些部分列表可使用用户程序中的“RDSYSST (页 7531)”来读取，含有与下面部分有关的信息：

• CPU；或

• 模块，其部分列表是非模块特定的（例如，SZL ID W#16#00B1、W#16#00B2、
W#16#00B3）。

例如，特定模块的说明中包括通信处理器和 FM 的与模块有关的部分列表。

内容

系统状态列表包含以下信息：

• 系统数据

• CPU 中的模块状态数据

• 模块诊断数据

• 诊断缓冲区

系统数据

系统数据是 CPU 的固定或参数指定的特性数据。 这些数据提供以下信息：

• CPU 的配置

• 优先级状态

• 通信

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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模块状态数据

模块状态信息描述了系统诊断功能所监视的各个组件的状态。

模块诊断数据

分配给 CPU 的具有诊断功能的模块将诊断数据直接存储在模块上。

诊断缓冲区

诊断缓冲区中存储有按发生顺序排列的诊断项目。

部分 SZL 列表的结构 (S7-300, S7-400)

基础知识

可使用“RDSYSST (页 7531)”来读取部分列表或部分列表摘录。 使用参数 SZL_ID（系统状态

列表 ID）和 INDEX，可以指定读取的内容。

结构

部分列表包括以下部分： 
• 标头

• 数据记录。

标头

部分列表的标头包括以下部分：

• SZL-ID
• INDEX
• 部分列表的一个数据记录的长度

• 部分列表中的数据记录数

索引

对于某些部分列表或部分列表摘录，必须指定对象类型 ID 或对象编号。 为此，可使用索引。 
若信息不需要索引，则索引的内容无关紧要。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据记录

部分列表中的数据记录具有特定长度。 长度取决于部分列表中的信息。 数据记录中数据字

的使用方式也取决于特定部分列表。

SZL-ID (S7-300, S7-400)

SZL-ID（系统状态列表 ID） 
系统状态列表中的每个部分列表都有一个编号。 可以输出完整部分列表或提取一部分内容。 
可能的部分列表摘录是预定义的，并由编号来标识。 SZL-ID 由部分列表编号、部分列表摘

录编号和模块类别组成。

结构

SZL-ID 的长度为一个字。SZL ID 中各个位的含义如下所示：

图 4-35 SZL-ID 的结构

模块类别

模块类别示例：

模块类别 编码（二进制）

CPU 0000
接口模块 0100
FM 1000
通信处理器 1100

部分列表摘录编号

部分列表摘录的编号及其含义取决于它们所属的系统状态列表。 使用部分列表摘要编号，可

指定要读取的部分列表的子集。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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部分列表编号

使用部分列表编号，可指定要读取的系统状态列表的部分列表。

可用的 SZL 部分列表 (S7-300, S7-400)

子集

任何一个模块仅拥有所有可能部分列表的一个子集。 可用的部分列表取决于特定模块。

可用的 SZL 部分列表  
下表列出了所有可能的部分列表，部分列表的编号存储在 SZL-ID（系统状态列表 ID）中。

部分列表 SZL-ID
模块 ID W#16#xy11 

(页 7543)
CPU 特性 W#16#xy12 

(页 7545)
用户存储器区域 W#16#xy13 

(页 7547)
系统区域 W#16#xy14 

(页 7549)
块类型 W#16#xy15 

(页 7550)
一个组件的标识 W#16#xy1C 

(页 7551)
中断状态 W#16#xy22 

(页 7559)
分配部分过程映像分配和 OB W#16#xy25 

(页 7562) 
通信： 状态数据 W#16#xy32 

(页 7566)
模块 LED 的状态 W#16#xy74 

(页 7573)
DP 主站系统信息 W#16#xy90 

(页 7575)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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部分列表 SZL-ID
模块状态信息 W#16#xy91 

(页 7577)
机架/站状态信息 W#16#xy92 

(页 7583)
机架/站状态信息 W#16#xy94 

(页 7587)
扩展 DP 主站系统信息 W#16#xy95 

(页 7589)
PROFINET IO and PROFIBUS DP 模块状态信息 W#16#xy96 

(页 7591)
诊断缓冲区 W#16#xyA0 

(页 7597)
模块诊断信息（数据记录 0） W#16#00B1 

(页 7598)
模块诊断信息（数据记录 1），物理地址 W#16#00B2 

(页 7600)
模块诊断信息（数据记录 1），逻辑地址 W#16#00B3 

(页 7601)
DP 从站的诊断数据 W#16#00B4 

(页 7601)

SZL-ID W#16#xy11 - 模块标识 (S7-300, S7-400)

目的

可使用 SZL-ID（系统状态列表 ID）W#16#xy11，通过部分列表获取此模块的模块标识。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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标头

SZL-IDW#16#xy11 的 SZL 标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
W#16#0111：一个标识数据记录

INDEX 特定数据记录的编号

W#16#0001：模块 ID
W#16#0006：基本硬件标识

W#16#0007：基本固件标识

LENTHDR W#16#001C：一个数据记录的长度为 14 个字（28 个字节） 
N_DR 数据记录数目

数据记录

SZL-IDW#16#xy11 的 SZL 的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

Index 1 个字 标识数据记录的编号

MRPC 20 个字

节

Machine-Readable Product Code
对于 INDEX W#16#0007： 预留

对于 INDEXW#16#0001  和 W#16#0006： 模块的机器可读产品代

码；字符串包含 19 个字符和一个空格 (20H)；例如，对于 CPU 
314： “6ES7 314-0AE01-0AB0”

ModuleTyp
e

1 个字 预留

OutMod1 1 个字 对于 INDEXW#16#0001： 模块的输出状态

对于 INDEXW#16#0006  和 W#16#0007： “V”版本 ID 的第一个数

字

OutMod2 1 个字 对于 INDEXW#16#0001： 预留

对于 INDEXW#16#0006 和 W#16#0007： 版本 ID 的其余数字

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SZL-ID W#16#xy12 - CPU 的特性 (S7-300, S7-400)

目的  
CPU 模块的特性各部相同，具体情况取决于使用的硬件。 每种特性都分配有一个 ID。 可使

用 SZL-ID（系统状态列表 ID）W#16#xy12，通过部分列表来获取此模块的特性。

标头

SZL-IDW#16#xy12 的部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
W#16#0012：所有特性

W#16#0112：某个组的特性；可在参数 INDEX 中指定组。

W#16#0F12：仅有 SZL 部分标头信息

INDEX 组

W#16#0000：MC7 处理单元

W#16#0100：时间系统

W#16#0200：系统行为

W#16#0300：CPU 的 MC7 语言描述

W#16#0400：指令“C_DIAG (页 7606)”的可用性

LENTHDR W#16#0002：一个数据记录的长度为 1 个字（2 个字节） 
N_DR 数据记录数目

数据记录

SZL-IDW#16#xy12 部分列表中一个数据记录的长度为 1 个字。并为每个特性输入一个标识

符。 一个特性标识符的长度为 1 个字。 

说明

将输出与 CPU 相关的所有数据记录。 这些数据记录按顺序输出，中间没有间隙。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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特性标识符

下表列出了所有特性标识符。

标识符 含义

W#16#0000 - 00FF MC7 处理单元（索引为 0000 的组）

W#16#0001 MC7 处理生成代码

W#16#0002 MC7 编译器

W#16#0100 - 01FF 时间系统（索引为 0100 的组）

W#16#0101 1 ms 精度

W#16#0102 10 ms 精度

W#16#0103 无实时时钟

W#16#0104 BCD 时间格式

W#16#0105 所有时间功能（设置时间；设置和读取时间；时间同步： 时间从站

和时间主站）

W#16#0106 OB_RT 可用

W#16#0200 - 02FF 时间响应（索引为 0200 的组）

W#16#0201 具有多处理器模式

W#16#0202 可执行冷启动、暖启动和热启动

W#16#0203 可执行冷启动和热启动

W#16#0204 可执行暖启动和热启动

W#16#0205 仅可执行暖启动

W#16#0206 可在运行期间使用预定义资源进行新的分布式 I/O 组态

W#16#0208 将运动控制功能考虑在内

W#16#0300 - 03FF CPU 的 MC7 语言描述（索引为 0300 的组）

W#16#0301 预留

W#16#0302 所有 32 位定点数指令

W#16#0303 所有浮点数指令

W#16#0304 sin、asin、cos、acos、tan、atan、sqr、sqrt、ln、exp
W#16#0305 带有相关命令（ENT、PUSH、POP、LEAVE）的累加器 3/累加器 4 
W#16#0306 主控继电器指令

W#16#0307 地址寄存器 1 具有相应指令

W#16#0308 地址寄存器 2 具有相应指令

W#16#0309 区域重叠寻址操作 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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标识符 含义

W#16#030A 区域内部寻址操作 
W#16#030B 位存储器 (M) 的所有存储器间接寻址指令

W#16#030C 数据块 (DB) 的所有存储器间接寻址指令

W#16#030D DI 的所有存储器间接寻址指令

W#16#030E 本地数据的所有存储器间接寻址指令

W#16#030F 所有用于在指令中传送参数的指令

W#16#0310 I 的存储器位边沿指令

W#16#0311 Q 的存储器位边沿指令

W#16#0312 位存储器的存储器位边沿指令

W#16#0313 数据块 (DB) 的存储器位边沿指令

W#16#0314 DI 的存储器位边沿指令

W#16#0315 本地数据 (LD) 的存储器位边沿指令

W#16#0316 ERAB 位的动态评估

W#16#0317 使用相应指令的动态本地数据区域

W#16#0318 预留

W#16#0319 预留

W#16#0401 预留

W#16#0402 预留

W#16#0403 "C_DIAG (页 7606)”可用

SZL-ID W#16#xy13 - 用户存储器区域 (S7-300, S7-400)

目的 
可使用 SZL-ID（系统状态列表 ID）W#16#xy13，通过部分列表来获取关于模块存储器区域

的信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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标头

SZL-IDW#16#xy13 的部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
W#16#0113：存储器区域的数据记录

可使用参数 INDEX 来指定存储器区域。

INDEX 指定存储器区域（仅对于 SZL-IDW#16#0113）
W#16#0001：工作存储器

LENTHDR W#16#0024：一个数据记录的长度为 18 个字（36 个字节） 
N_DR 数据记录数目

数据记录

SZL-IDW#16#xy13 的部分列表的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

Index 1 个字 存储器区域索引

W#16#0001：工作存储器

Code 1 个字 存储器类型：

• W#16#0001：易失性存储器 (RAM)
• W#16#0002：非易失性存储器 (FEPROM)
• W#16#0003：混合型存储器（RAM 和 FEPROM）

Size 2 个字 所选存储器的总大小（Area1 和 Area2 总计）

Mode 1 个字 存储器的逻辑模式

• 第 0 位： 易失性存储器区域

• 第 1 位： 非易失性存储器区域

• 第 2 位： 混合型存储器区域

用于工作存储器

• 第 3 位： 代码和数据分开

• 第 4 位： 代码和数据在一起

Granulari
ty

1 个字 值始终为“0”

Area1 2 个字 易失性存储器区域的大小（字节）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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名称 长度 含义

Reserved
1

2 个字 正使用的易失性存储器区域的大小

Block1 2 个字 易失性存储器区域中的 大自由块

若为“0”： 没有信息或无法确定。

Area2 2 个字 非易失性存储器区域的大小（字节）

Reserved
2

2 个字 正使用的非易失性存储器区域的大小

Block2 2 个字 易失性存储器区域中的 大自由块

若为“0”： 没有信息或无法确定。

SZL-ID W#16#xy14 - 系统区 (S7-300, S7-400)

目的

可使用 SZL-ID（系统状态列表 ID）W#16#xy14，通过部分列表来获取关于模块系统区域的

信息。

标头

SZL-IDW#16#xy14 的部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
W#16#0014：模块的所有系统区域

W#16#0F14：仅有 SZL 部分标头信息

INDEX 无关

LENTHDR W#16#0008：一个数据记录的长度为 4 个字（8 个字节） 
N_DR 数据记录数目

必须分配 9 个数据记录。 若选择的目标区域过小，则“RDSYSST 
(页 7531)”不提供数据记录。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据记录

SZL-IDW#16#xy14 的部分列表的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

Index 1 个字 系统区域索引

• W#16#0001：过程映像输入（数字的单位为“字节”）

• W#16#0002：过程输出映像（数字的单位为“字节”）

• W#16#0003：位存储器（数字的单位为“位”）

注： 此索引仅由 CPU 提供，其中，标志数可在一个字中显示。

若 CPU 不提供此值，则必须评估索引 W#16#0008 。
• W#16#0004：时间（数字）

• W#16#0005：计数器（数字）

• W#16#0006：逻辑地址区域中的字节数

• W#16#0007：本地数据（CPU 的整个本地数据区域，单位为

“字节”）

注： 此索引仅由 CPU 提供，其中，整个本地数据区域的长度可在一

个字中显示。

若 CPU 不提供此值，则必须评估索引 W#16#0009。
• W#16#0008：位存储器（数字的单位为“字节”）

• W#16#0009：本地数据（CPU 的整个本地数据区域，单位为

“千字节”）

code 1 个字 存储器类型

• W#16#0001：易失性存储器 (RAM)
• W#16#0002：非易失性存储器 (FEPROM)
• W#16#0003：混合型存储器（RAM 和 FEPROM）

number 1 个字 系统区域的元素数目

retentive 1 个字 记忆性元素数目

SZL-ID W#16#xy15 - 块类型 (S7-300, S7-400)

目的

若使用 SZL-ID（系统状态列表 ID）W#16#xy15 来读取部分列表，则可获得模块上具有的块

类型。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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标头

SZL-IDW#16#xy15 的部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
W#16#0015：模块的所有块类型的数据记录

INDEX 无关

LENTHDR W#16#000A：一个数据记录的长度为 5 个字（10 个字节） 
N_DR 数据记录数目

数据记录

SZL-IDW#16#xy15 的部分列表的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

Index 1 个字 块类型编号

• W#16#0800：OB
• W#16#0A00：DB
• W#16#0B00：SDB
• W#16#0C00：FC
• W#16#0E00：FB

MaxNumber 1 个字 该类型的 大块数目

• 对于 OB： 一个 CPU 的 大 OB 数目

• 对于 DB： 大 DB 数目（包括 DB0）
• 对于 SDB： 大 SDB 数目（包括 SDB2）
• 对于 FC 和 FB： 可装载块的 大数据

MaxLenght 1 个字 所装载的对象的 大总大小（千字节）

MaxWorkMe
m

2 个字 一个块的工作存储器部分的 大长度（字节）

SZL-ID W#16#xy1C - 组件标识 (S7-300, S7-400)

目的     
若使用 SZL-ID（系统状态列表 ID）W#16#xy1C 来读取部分列表，则可识别 CPU 或自动化系

统。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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标头

SZL-IDW#16#xy1C 的部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
• W#16#001C：所有组件的标识

• W#16#011C：一个组件的标识

• W#16#0F1C：仅有 SZL 部分标头信息

INDEX • 使用 SZL-IDW#16#011C 和 W#16#031C 来标识部分列表摘录的组件

– W#16#0001：自动化系统名称

– W#16#0002：模块名称

– W#16#0003：模块的系统 ID
– W#16#0004：版权项

– W#16#0005：模块序列号

– W#16#0007：模块类型名称

– W#16#0008：存储卡的序列号

没有为无法插入存储卡的模块提供数据记录。

– W#16#0009：CPU 模块的厂商和简介

– W#16#000A：模块的 OEM ID（仅限 S7-300）
– W#16#000B：模块的位置名称

– W#16#000C：同步模块 1 的序列号

– W#16#000D：同步模块 2 的序列号

• SZL-IDW#16#021C 的部分列表摘录的机架编号（字节 0： 机架编号；字

节 1： B#16#00)
LENTHDR W#16#0022：一个数据记录的长度为 17 个字（34 个字节） 
N_DR 数据记录数目

数据记录

SZL-IDW#16#xy1C 的部分列表的数据记录具有以下结构：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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INDEX = W#16#0001

名称 长度 含义

index 1 个字 • 对于标准 CPU 和部分列表摘录 W#16#011C： 组件 ID： 
W#16#0001

• 对于部分列表摘录 W#16#021C 和 W#16#031C：
字节 0：
– 位 0 至 2： 机架编号；

– 第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7： 1111

字节 1： 组件 ID： B#16#01
name 12 个字 自动化系统名称

（ 多 24 个字符；使用较短名称时，将使用 B#16#00 来填充间隙）

res 4 个字 预留

INDEX = W#16#0002

名称 长度 含义

index 1 个字 • 对于标准 CPU 和部分列表摘录 W#16#011C： 组件 ID： 
W#16#0002

• 对于部分列表摘录 W#16#021C 和 W#16#031C：
字节 0：
– 位 0 至 2： 机架编号；

– 第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7： 1111

字节 1： 组件 ID： B#16#02
name 12 个字 模块名称

（ 多 24 个字符；使用较短名称时，将使用 B#16#00  来填充间隙）

res 4 个字 预留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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INDEX = W#16#0003

名称 长度 含义

index 1 个字 • 对于标准 CPU 和部分列表摘录 W#16#011C： 组件 ID： 
W#16#0003

• 对于部分列表摘录 W#16#021C 和 W#16#031C：
字节 0：
– 位 0 至 2： 机架编号；

– 第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7： 1111

字节 1： 组件 ID： B#16#03
tag 16 个字 模块工厂标识

（ 多 32 个字符；使用较短系统 ID 时，将使用 B#16#00 来填充间

隙）

INDEX = W#16#0004

名称 长度 含义

index 1 个字 • 对于标准 CPU 和部分列表摘录 W#16#011C： 组件 ID： 
W#16#0004

• 对于部分列表摘录 W#16#021C 和 W#16#031C：
字节 0：
– 位 0 至 2： 机架编号；

– 第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7： 1111

字节 1： 组件 ID： B#16#04
copyright 13 个字 固定字符序列“Original Siemens Equipment”
res 3 个字 预留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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INDEX = W#16#0005

名称 长度 含义

index 1 个字 • 对于标准 CPU 和部分列表摘录 W#16#011C： 组件 ID： 
W#16#0005

• 对于部分列表摘录 W#16#021C 和 W#16#031C：
字节 0：
– 位 0 至 2： 机架编号；

– 第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7： 1111

字节 1： 组件 ID： B#16#05
serialn 12 个字 模块的序列号； 大长度为 24 个字符的字符串。 较短的名称使用 

B#16#00 来填充。

注： SIMATIC 组件的序列号在全球范围内是唯一的。 序列号永久

性附加在 CPU 硬件上，换言之，更新固件时，序列号保持不变。

res 4 个字 预留

INDEX = W#16#0007

名称 长度 含义

index 1 个字 • 对于标准 CPU 和部分列表摘录 W#16#011C： 组件 ID： 
W#16#0007

• 对于部分列表摘录 W#16#021C 和 W#16#031C：
字节 0：
– 位 0 至 2： 机架编号；

– 第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7： 1111

字节 1： 组件 ID： B#16#07
cputypname 16 个字 模块类型名称； 大长度为 32 个字符的字符串。 较短的名称

使用 B#16#00 来填充。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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INDEX = W#16#0008

名称 长度 含义

index 1 个字 • 对于标准 CPU 和部分列表摘录 W#16#011C： 组件 ID： 
W#16#0008

• 对于部分列表摘录 W#16#011C, W#16#021C 和 
W#16#031C：
字节 0：
– 位 0 至 2： 机架编号；

– 第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7： 1111

字节 1： 组件 ID： B#16#08
sn_mc/mmc 16 个字 存储卡/MMC 卡的序列号； 大长度为 32 个字符的字符串。 较

短的名称使用 B#16#00 来填充。

• 西门子序列号： 仅限序列号，没有索引

• S7 MMC 卡的产品序列号 (PSN)： “MMC”加序列号 (PSN)
• S7 存储卡的序列号： “MC”加序列号

若未安装存储卡，则字符串在“MMC”或“MC”后立即结束。

INDEX = W#16#0009

名称 长度 含义

index 1 个字 • 对于标准 CPU 和部分列表摘录 W#16#011C： 组件 
ID： W#16#0009

• 对于部分列表摘录 W#16#021C 和 W#16#031C：
字节 0：
– 位 0 至 2： 机架编号；

– 第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7： 1111

字节 1： 组件 ID： B#16#09
manufacturer_id 1 个字 请参见 PROFIBUS 行规指南第 1 部分“标识和维护功能”

profile_id 1 个字 请参见 PROFIBUS 行规指南第 1 部分“标识和维护功能”

profile_specific_ty
p

1 个字 请参见 PROFIBUS 行规指南第 1 部分“标识和维护功能”

res 13 个字 预留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7556 编程和操作手册, 11/2022



INDEX = W#16#000A

名称 长度 含义

index 1 个字 • 对于标准 CPU 和部分列表摘录 W#16#011C： 组件 
ID： W#16#000A

• 对于部分列表摘录： W#16#021C 和 W#16#031C：
字节 0：
– 位 0 至 2： 机架编号；

– 第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7： 1111

字节 1： 组件 ID： B#16#0A
oem_copyright_st
ring

13 个字 OEM 版权 ID； 大长度为 20 个字符的字符串。 较短的名

称使用 B#16#00 来填充。

oem_id 1 个字 OEM-ID。由西门子来指定。

oem_add_id 2 个字 OEM-ID 补充 ID。可由用户进行分配。

INDEX = W#16#000B

名称 长度 含义

index 1 个字 • 对于标准 CPU 和部分列表摘录 W#16#011C： 组件 ID： 
W#16#000B

• 对于部分列表摘录： W#16#021C 和 W#16#031C：
字节 0：
– 位 0 至 2： 机架编号；

– 第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7： 1111

字节 1： 组件 ID： B#16#0B
loc_id 16 个字 位置名称； 大长度为 32 个字符的字符串。 较短的名称使用 

B#16#00 来填充。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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INDEX = W#16#000C

名称 长度 含义

index 1 个字 • 字节 0：
– 位 0 至 2：机架编号；

– 第 3 位：0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7：1111

• 字节 1： 组件 ID：B#16#0C
mlfb 5 个字 同步模块 1 中订货号第 10 到 19 个字符

fill 1 个字 4 个空格 (ASCII)
es 1 个字 产品版本 (ASCII)，例如“01”
fill 1 个字节 2 个空格 (ASCII)
vendor_sn 17 个字节 序列号

说明

如果同步模块 1 不可用或不能识别，则将按照值为 B#16#00 的“index”变量来填充该数据记录。

INDEX = W#16#000D

名称 长度 含义

index 1 个字 • 字节 0：
– 位 0 至 2：机架编号；

– 第 3 位：0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU；
– 位 4 至 7：1111

• 字节 1： 组件 ID：B#16#0D
mlfb 5 个字 同步模块 2 中订货号第 10 到 19 个字符

fill 1 个字 4 个空格 (ASCII)
es 1 个字 产品版本 (ASCII)，例如“01”
fill 1 个字节 2 个空格 (ASCII)
vendor_sn 17 个字节 序列号

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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说明

如果同步模块 2 不可用或不能识别，则将按照值为 B#16#00 的“index”变量来填充该数据记录。

SZL-ID W#16#xy22 - 中断状态 (S7-300, S7-400)

目的     
SZL-ID（系统状态列表 ID）W#16#xy22 的部分列表包含有关模块中的中断处理和中断生成

当前状态的信息。

标头

SZL-IDW#16#xy22 的部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
W#16#0222 指定中断的数据记录。中断

（OB 编号）在参数 INDEX 中指定。

INDEX OB 编号或中断类别（对于 SZL-IDW#16#0222）
W#16#0000：自由循环

W#16#000A：时间中断

W#16#0014：延时中断

W#16#001E：循环中断

W#16#0028：硬件中断

W#16#0032：DP 中断

W#16#003C：同步循环中断

W#16#0050：异步错误中断

W#16#005A：背景

W#16#0064：启动

W#16#0078：同步错误中断

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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内容 含义

LENTHDR W#16#001C：一个数据记录的长度为 14 个字（28 个字节） 
N_DR 数据记录数目

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据记录

SZL-IDW#16#xy22 的部分列表的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

Info 10 个字 给定 OB 的启动信息，有以下例外：

• OB 1 提供当前 小循环时间（在字节 8 和 9 中）和 大循

环时间（在字节 10 和 11 中）（基准时间： ms，字节计数

从 0 开始）。

• 当针对延时中断激活了一个作业时，字节 8 和 11（字节计

数从 0 开始）获取在参数中设置的延时的剩余时间 (ms)。
• OB 80 包含已组态的 小循环时间（在字节 8 和 9 中）和

大循环时间（在字节 10 和 11 中）（基准时间： ms，字

节计数从 0 开始）。

• 没有当前信息的错误中断

• 中断含有中断源的当前参数设置的状态信息。

• 发生同步错误时，若尚未处理 OB，则输入优先级 
B#16#7F；否则，输入 后一次调用的优先级。

• 若一个 OB 有多个启动事件，并且这些事件在信息时间还未

发生，则返回时间编号 W#16#xyzz，其中：

– x：事件类别

– zz：该组的 小定义编号

– y：未定义。否则使用 后发生的启动事件的编号。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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名称 长度 含义

AlarmStatus1 1 个字 处理标识符：

• 第 0 位： 中断事件由参数引起

– = 0: 已启用

– = 1: 已禁用

• 第 1 位： 符合“DIS_IRT (页 7468)”的中断事件

– = 0: 未禁用

– = 1: 已禁用

• 第 2 位 = 1： 中断源处于激活状态（时间中断存在生成作

业）（已启动时间中断 OB，已启动延时中断 OB，已配置

循环中断 OB）
• 第 4 位： 中断 OB

– = 0: 未装载

– = 1: 已装载

• 第 5 位： 通过 TIS 实现中断 OB
– = 1: 已禁用

• 第 6 位： 诊断缓冲区中的项目

– = 1: 已禁用

AlarmStatus2 1 个字 具有未装载/已禁用 OB 时的反应

• 第 0 位 = 1： 禁用中断源

• 第 1 位 = 1： 生成中断事件错误

• 第 2 位 = 1： CPU 进入 STOP 模式

• 第 3 位 = 1： 仅放弃中断

AlarmStatus3 2 个字 由 TIS 功能放弃：

位编号 x 设置的含义： 比受影响 OB 的 小事件编号大 x 的事

件编号由 TIS 功能放弃。

SZL ID W#16#xy25 - 将过程映像分区分配给 OB (S7-300, S7-400)

目的

SZL-ID（系统状态列表 ID）W#16#xy25 的部分列表显示了将过程映像分区分配给 OB 的方式。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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此列表提供了以下方面的信息：

• 已分配给特定 OB 以便由系统进行更新的过程映像分区

• 已分配给特定时钟同步中断 OB（OB 61 至 64）的过程映像分区。 可通过调用“SYNC_PI 
(页 7282)”和“SYNC_PO (页 7284)”来更新部分过程映像。 
将 DP 主站系统分配到同步循环中断可通过 SZL W#16#xy95 (页 7589) 来完成。

标头

SZL-IDW#16#xy25 的部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
• W#16#0025：将所有过程映像分区分配给 CPU 中的 OB
• W#16#0125：将一个过程映像分区分配给相应 OB

在参数 INDEX 中指定过程映像分区 ID。
• W#16#0225：将 OB 分配给相应过程映像分区

在参数 INDEX 中指定 OB 编号。

注： 时钟同步中断 OB（OB 61 至 64）是唯一可分配给多个过程映像分区的 
OD。

• W#16#0F25：仅有 SZL 部分标头信息

INDEX • 对于 SZL-ID W#16#0025： 无关

• 对于 SZL-ID W#16#0125： 过程映像分区编号

• 对于 SZL-ID W#16#0225： OB 编号

• 对于 SZL-ID W#16#0F25： 无关

LENTHDR W#16#0004：一个数据记录的长度为 2 个字（4 个字节） 
N_DR 数据记录数目

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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编程和操作手册, 11/2022 7563



数据记录

SZL-IDW#16#xy25 的部分列表摘录的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

PPI*_nr 1 个字节 过程映像分区编号 
PPI*_use 1 个字节 过程映像分区和 OB 之间的分配类型：

• 第 0 位 = 1： 将各输入的过程映像分区分配给指定 OB，以便由

系统进行更新。

• 第 1 位 = 1： 将各输出的过程映像分区分配给指定 OB，以便由

系统进行更新。

• 第 2 位 = 1： 将过程映像分区输入表分配给指定同步循环中断 
OB。可通过调用“SYNC_PI (页 7282)”在此 OB 中对该表进行更

新。

• 第 3 位 = 1： 将过程映像分区输出表分配给指定同步循环中断 
OB。可通过调用“SYNC_PO (页 7284)”在此 OB 中对该表进行

更新。

• 位 4 至 7： 0
ob_nr 1 个字节 OB 编号

res 1 个字节 预留

*PPI: Parial Process Image

部分列表摘录

• SZL-ID = W#16#0025 的部分列表摘录：

将以升序返回已分配给组态中某个 OB 的所有部分过程映像的数据记录。 对于未进行 OB 
分配的部分过程映像，ob_nr 的值为 0。 不会针对部分过程映像返回任何数据记录。

• SZL-ID = W#16#0125 的部分列表摘录：

若已将寻址过程映像分区分配给组态中的 OB，则将返回数据记录。 若尚未分配 OB，则

不返回任何数据记录。

说明

OB 1 固定分配给部分过程映像 0。始终会获得一个数据记录，其中包括有关部分过程映像 
0 的信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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• SZL-ID = W#16#0225 的部分列表摘录：

针对分配给寻址 OB 的每个部分过程映像返回一个数据记录。若没有将寻址过程映像分区

分配给组态中的 OB，则不返回任何数据记录。

说明

时钟同步中断 OB 可分配有多个过程映像分区。 若是这种情况，则将返回多个数据记录。

• SZL-ID = W#16#0F25 的部分列表摘录：

以数字形式返回可能的 大记录数目。

数据记录含义示例

“RDSYSST 
(页 7531)”的调用参

数

返回变量 说明

SZL_ID = W#16#012
5, 
INDEX = W#16#0008

PPI*_nr = B#16#08, 
PPI*_use = B#16#0
3, ob_nr = B#16#15

返回一个数据记录。

将输入和输出过程映像 8 分配给 OB 21，以便

进行系统侧的过程映像更新。

SZL_ID = W#16#012
5, 
INDEX = W#16#0009

– 不返回任何数据记录。

因此： 过程映像分区 9 不分配给任何 OB。

SZL_ID = W#16#022
5, 
INDEX = W#16#003
D

PPI*_nr = B#16#0A, 
PPI*_use = B#16#C
0, ob_nr = B#16#3D

PPI*_nr = B#16#10, 
PPI*_use = B#16#C
0, ob_nr = B#16#3D

返回两个数据记录。

将输入和输出过程映像 10 和 16 分配给 OB 
61。可通过调用“SYNC_PI (页 7282)”和

“SYNC_PO (页 7284)”，在 OB 61 中对这些过

程映像进行更新。

SZL_ID = W#16#022
5, 
INDEX = W#16#0001

PPI*_nr = B#16#00, 
PPI*_use = B#16#0
3, ob_nr = B#16#01

返回一个数据记录。

将输入和输出过程映像 0 分配给 OB 1。系统

将对这些过程映像进行更新。

*PPI: Parial Process Image

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SSL ID W#16#xy32 - 通信状态数据 (S7-300, S7-400)

SZL-ID W#16#xy32 - 通信状态数据 (S7-300, S7-400)

目的   
若读取 SZL-IDW#16#xy32 的部分列表，则可获得模块的通信状态数据。

标头

SZL‑IDW#16#xy32 的部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL‑ID
• W#16#0132：一个通信节的状态数据（始终是仅一个数据记录）。 通过参

数 INDEX 来指定通信节。

• W#16#0232：一个通信单元的状态数据。 通过参数 INDEX 来指定通信节。

INDEX 通信节

• 对于 SZL‑IDW#16#0132：
– W#16#0005 诊断

– W#16#0008 时间系统

– W#16#000B 时间系统

– W#16#000C 时间系统

• 对于 SZL‑IDW#16#0232：
W#16#0004 CPU 保护等级、操作员开关设置和 
 版本 ID/校验和

LENTHDR W#16#0028：一个数据记录的长度为 20 个字（40 个字节） 
N_DR 数据记录数目

数据记录

SZL-IDW#16#0132 部分列表中一个数据记录的长度始终为 20 个字。各个数据记录的内容是

不同的。 具体内容取决于参数 INDEX，换言之，取决于数据记录所属的通信节。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SZL-ID W#16#0132 索引 W#16#0005 的部分列表摘录的数据记录 (S7-300, S7-400)

内容 
SZL-IDW#16#0132 和 IndexW#16#0005 部分列表摘录包含有关模块诊断状态的信息。

数据记录

SZL-IDW#16#0132 和 IndexW#16#0005 部分列表摘录的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

Index 1 个字 W#16#0005：诊断

ext 1 个字 扩展功能

• 0: ×
• 1: √

send 1 个字 自动发送

• 0: ×
• 1: √

possible 1 个字 当前可以发送用户定义诊断消息

• 0: ×
• 1: √

res 16 个字 预留

SZL-ID W#16#0132 索引 W#16#0008 的部分列表摘录的数据记录 (S7-300, S7-400)

内容 
SZL-IDW#16#0132 和 IndexW#16#0008 部分列表摘录包含有关模块的时间系统状态的信息。

数据记录

SZL-IDW#16#0132 和 IndexW#16#0008 部分列表摘录的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

Index 1 个字 W#16#0008：时间系统状态

cycle 1 个字 预留

corr 1 个字 时间修正因子

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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名称 长度 含义

clock 0 1 个字 运行时间定时器 0： 以小时为单位的时间

clock 1 1 个字 运行时间定时器 1： 以小时为单位的时间

clock 2 1 个字 运行时间定时器 2： 以小时为单位的时间

clock 3 1 个字 运行时间定时器 3： 以小时为单位的时间

clock 4 1 个字 运行时间定时器 4： 以小时为单位的时间

clock 5 1 个字 运行时间定时器 5： 以小时为单位的时间

clock 6 1 个字 运行时间定时器 6： 以小时为单位的时间

clock 7 1 个字 运行时间定时器 7： 以小时为单位的时间

time 4 个字 当前日期和时间（格式： date_and_time）
rtm _0 1 个字节 Runtime meter

第 x 位： 运行时间定时器 x 溢出，0 ≤ x ≤ 7（位 = 1： 运行时间

定时器繁忙）

res 1 个字节 预留

rtmOV _0 1 个字节 Runtime meter Overflow
第 x 位： 运行时间定时器 x 溢出，0 ≤ x ≤ 7（位 = 1： 溢出）

res 1 个字节 预留

status 1 个字 时间状态（关于位分配，请见下面）

res 3 个字节 预留

status_valid 1 个字节 变量状态的有效性： B#16#01： 状态有效

时间状态（状态）

位 默认值 说明

15 0 修正值的符号

（0： 正；1： 负）

14 至 10 00000 修正值

可通过此参数将帧中的基本时间修正到本地时间：

本地时间 = 基本时间 ± 修正值 * 0.5 h
此修正将时区和夏季时间（夏令时）与冬季时间（标准时间）之

间的时差考虑在内。

9 0 预留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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位 默认值 说明

8 0 预留

7 0 通知时间

此参数指示下一次时间调整是否包括从夏季时间（夏令时）切换

到冬季时间（标准时间）或相反）。

（0： 不进行调整；1： 进行调整）。

6 0 夏季时间（夏令时）/冬季时间（标准时间）指示符

此参数指示使用修正值计算的本地时间是夏季时间还是冬季时间。

（0：冬季时间；1： 夏季时间）

5 0 S7 不使用的参数。

4 至 3 00 时间精度

此参数指示所传送的时钟时间的精度。

（00： 0.001 s；01： 0.01 s；10： 0.1 s；11： 1 s）
2 0 S7 不使用的参数。

1 0 S7 不使用的参数。

0 0 同步错误

此参数指示在外部时间主站（如 SICLOCK）的消息帧中传送的时间

是否同步。

(0: 不同步；1： 同步）

注：

只有在存在连续外部时间同步的情况下，评估 CPU 中的此位才有

意义。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SZL-ID W#16#0132 索引 W#16#000B 的部分列表摘录的数据记录 (S7-300, S7-400)

内容 
SZL-IDW#16#0132 和 IndexW#16#000B 部分列表摘录包含模块的 32 位运行时间定时器 0 
至 7 的状态信息。

说明

在 SZL-IDW#16#0132 和 IndexW#16#0008 部分列表摘录中，此运行时间定时器显示为 16 
位运行时间定时器。

通过这个定时器，可继续执行针对带有 16 位运行时间定时器的 CPU 开发的程序，这些程序

将继续使用 SZL-IDW#16#0132 和 IndexW#16#0008 部分列表摘录。

数据记录

SZL-IDW#16#0132 和索引 W#16#000B 的部分列表摘录的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

Index 1 个字 W#16#000B：时间系统状态

rtm _0 1 个字

节

Runtime meter
第 x 位： 运行时间定时器 x 溢出，0 ≤ x ≤ 7（位 = 1： 运行时间定时

器繁忙）

res 1 个字

节

预留

rtmOV _0 1 个字

节

Runtime meter overflow
第 x 位： 运行时间定时器 x 溢出，0 ≤ x ≤ 7（位 = 1： 溢出）

res 1 个字

节

预留

clock 0 2 个字 运行时间定时器 0： 以小时为单位的时间

clock 1 2 个字 运行时间定时器 1： 以小时为单位的时间

clock 2 2 个字 运行时间定时器 2： 以小时为单位的时间

clock 3 2 个字 运行时间定时器 3： 以小时为单位的时间

clock 4 2 个字 运行时间定时器 4： 以小时为单位的时间

clock 5 2 个字 运行时间定时器 5： 以小时为单位的时间

clock 6 2 个字 运行时间定时器 6： 以小时为单位的时间

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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名称 长度 含义

clock 7 2 个字 运行时间定时器 7： 以小时为单位的时间

res 1 个字 预留

SZL-ID W#16#0132 索引 W#16#000C 的部分列表摘录的数据记录 (S7-300, S7-400)

内容 
SZL-IDW#16#0132 和 INDEXW#16#000C 部分列表摘录包含模块的 32 位运行时间定时器 8 
至 15 的状态信息。

数据记录

SZL-IDW#16#0132 和 INDEXW#16#000C 部分列表摘录的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

Index 1 个字 W#16#000C：时间系统状态

rtm_0 1 个字节 Runtime meter
第 x 位： 运行时间定时器 (8+x) 的状态，0 ≤ x ≤ 7（位 = 1： 运行

时间定时器繁忙）

res 1 个字节 预留

rtmOV _0 1 个字节 Runtime meter overflow
第 x 位： 运行时间定时器 (8+x) 溢出，0 ≤ x ≤ 7（位 = 1： 溢出）

res 1 个字节 预留

clock 8 2 个字 运行时间定时器 8： 以小时为单位的时间

clock 9 2 个字 运行时间定时器 9： 以小时为单位的时间

clock 10 2 个字 运行时间定时器 10： 以小时为单位的时间

clock 11 2 个字 运行时间定时器 11： 以小时为单位的时间

clock 12 2 个字 运行时间定时器 12： 以小时为单位的时间

clock 13 2 个字 运行时间定时器 13： 以小时为单位的时间

clock 14 2 个字 运行时间定时器 14： 以小时为单位的时间

clock 15 2 个字 运行时间定时器 15： 以小时为单位的时间

res 1 个字 预留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SZL-ID W#16#0232 索引 W#16#0004 的部分列表摘录的数据记录 (S7-300, S7-400)

内容   
SZL-IDW#16#0232 和 Index W#16#0004 部分列表摘录包含有关 CPU 的保护等级、操作员

模式开关设置、硬件组态的校验以及用户程序的信息。

数据记录

SZL-IDW#16#0232 和 Index W#16#0004 部分列表摘录的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

Index 1 个字 • 字节 1：
B#16#04：CPU 保护等级、操作员控制设置和校验和

• 字节 0：
标准 CPU： B#16#00
第 3 位： 0 = 预留 CPU，1 = 主站 CPU
位 4 至 7： 1111

ProtLevel_ModeSwitch 1 个字 使用模式选择开关 (1, 2, 3) 设置的保护等级

ProtLevel_Par 1 个字 参数中设置的保护等级 (0、1、2、3；0： 无密码，保护等级无效）。

ProtLevel_Valid 1 个字 CPU 的有效保护等级

ModeSwitch 1 个字 模式选择开关设置（1：RUN；2：RUN-P；3：STOP；4：MRES；
0：未定义或无法确定）

Startup_ModeSwitch 1 个字 启动开关设置（1：CRST；2：WRST；0：未定义，不存在或无法确定）

res 1 个字 预留

ID_Val_CheckSum 1 个字 以下四个校验和的有效性 ID（0： 无效）

ID_CheckSum1_HWConf 1 个字 硬件组态的校验和 1（Intel 格式）：

所有系统数据块长度上的“异或”链路。

ID_CheckSum2_HWConf 1 个字 硬件组态的校验和 2（Intel 格式）：

所有系统数据块校验和上的“异或”链路。

ID_CheckSum1_UserPro
g

1 个字 用户程序的校验和 1（Intel 格式）：

以下块长度上的“异或”链路。 OB、DB、FB、FC
ID_CheckSum2_UserPro
g

1 个字 用户程序的校验和 2（Intel 格式）：

以下块校验和上的“异或”链路。 OB、DB、FB、FC
res 2 个字 预留

sfc_req 1 个字 指令“PROTECT”请求的保护等级 2 或 3（1：已请求）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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名称 长度 含义

sfc_act 1 个字 指令“PROTECT”激活的保护等级 2 或 3（1：已激活）

res 4 个字 预留

SZL-ID W#16#xy74 - 模块 LED 的状态 (S7-300, S7-400)

目的     
如果读取标准 CPU 的 SZL-ID W#16#xy74 部分列表（如果有），则可获得模块 LED 的状态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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标头

SZL-ID W#16#xy74 部分列表标头的结构如下所示：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
W#16#0174 LED 的状态。 
可使用参数 INDEX 来选择 LED。

INDEX LED ID（仅与 
SZL-IDW#16#0174 有关）

• W#16#0001：SF（组错误）

• W#16#0002：INTF（内部故障）

• W#16#0003：EXTF（外部故障）

• W#16#0004：RUN
• W#16#0005：STOP
• W#16#0006：FRCE（强制）

• W#16#0007：CRST（冷启动）

• W#16#0008：BAF（电池故障/过载，总线上的电池电压短路）

• W#16#0009：USR（用户定义）

• W#16#000A：USR1（用户定义）

• W#16#000B：BUS1F（总线故障接口 1）
• W#16#000C：CPUs 414-3 PN/DP、416-3 PN/DP 和 416F-3 PN/DP 的 

BUS2F（总线错误接口 2）和 BUS5F（总线错误接口 5）
• W#16#0012：IFM1F（接口故障接口模块 1）
• W#16#0013：IFM2F（接口故障接口模块 2）
• W#16#0014：BUS3F（总线故障接口 3）
• W#16#0015：MAINT（维护请求）

• W#16#0016：DC24V
• W#16#0017：BUS5F（总线故障接口 5）
• W#16#0080：IF（初始故障）

• W#16#0081：UF（用户故障）

• W#16#0082：MF（监视故障）

• W#16#0083：CF（通信故障）

• W#16#0084：TF（任务故障）

• W#16#00EC：APPL_STATE_RED
• W#16#00ED：APPL_STATE_GREEN

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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内容 含义

LENTHDR W#16#0004：一个数据记录的长度为 2 个字（4 个字节） 
N_DR 数据记录数目 

数据记录

SZL-ID W#16#xy74 部分列表数据记录的结构如下所示：

名称 长度 含义

CPU_LED_ID 1 个字 • 字节 0：
– 标准 CPU： B#16#00
– 第 3 位： 0=待机 CPU，1=主站 CPU
– 位 4 至 7： 1111

• 字节 1： LED ID
LED_on 1 个字节 LED 状态：

• 0: 关
• 1: 开

LED_flash 1 个字节 LED 的闪烁状态：

• 0: 不闪烁

• 1: 正常闪烁 (2 Hz)
• 2: 慢速闪烁 (0.5 Hz)

SZL-ID W#16#xy90 - DP 主站系统信息 (S7-300, S7-400)

目的  
若读取部分列表 SZL-IDW#16#xy90，则可获得 CPU 已知道的所有 DP 主站系统的状态信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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标头

SZL-IDW#16#xy90 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
W#16#0090：有关 CPU 已知道的所有 DP 主站系统的信息

W#16#0190：有关一个 DP 主站系统的信息

W#16#0F90：仅有 SZL 部分标头信息

INDEX • 对于 SZL-IDW#16#0190 部分列表摘录：

– 低字节： B#16#00
– 高字节： DP 主站系统 ID

• 对于 SZL-IDW#16#0090 和 W#16#0F90 部分列表摘录：

– W#16#0000
LENTHDR W#16#000E：一个数据记录的长度为 7 个字（14 个字节） 
N_DR 数据记录数目

对于 SZL-IDW#16#0190 部分列表摘录： 0 至 1
对于 SZL-IDW#16#0090 部分列表摘录：

• 对于标准 CPU： 0 至 14

数据记录

IDW#16#xy90 部分列表的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

dp_m_id 1 个字节 DP 主站系统 ID
dp_m_rack 1 个字节 DP 主站的机架号

• 对于标准 CPU： 0
dp_m_slot 1 个字节 DP 主站的插槽，或

CPU 插槽（带集成 DP 接口）

dp_m_SubModul
e

1 个字节 • 带集成 DP 接口： DP 主站的接口号：

– 1: X2
– 2: X1
– 3: IF1
– 4: IF2

• 带外部 DP 接口： 0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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名称 长度 含义

logadr 1 个字 DP 主站的逻辑启动地址

res 1 个字 预留

res 1 个字 预留

dp_m_state 1 个字节 DP 主站系统的附加属性

第 0 位： DP 模式

• 0: S7 兼容

• 1: DPV1
第 1 位： DP 循环

• 0: 不恒定的总线循环

• 1: 恒定总线循环

位 2 至 6： • 预留

第 7 位： DP 主站类型

• 0: 集成 DP 主站

• 1: 外部 DP 主站

res 3 个字节 预留

SZL-ID W#16#xy91 - 模块状态信息 (S7-300, S7-400)

目的     
如果读取 SZL-ID W#16#xy91 部分列表，则可获取分配给 CPU 的模块状态信息。

说明

无法对具有封装地址的模块 (ET 200S) 评估 SZL-ID W#16#xy91。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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标头

SZL-ID W#16#xy91 部分列表标头的结构如下所示：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
• W#16#0091 CPU 的已插入和已组态模块/子模块的模块状态信息（仅限 S7-400）
• W#16#0191 具有未禁用的不正确模块 ID 的所有模块/机架的状态信息（仅限 S7-400）
• W#16#0291 已受破坏且未禁用的所有模块的模块状态信息（仅限 S7-400）
• W#16#0391 所有不可用模块的模块状态信息（仅限 S7-400）
• W#16#0591 主机模块的所有子模块的模块状态信息

• W#16#0991 一个 DP 主站系统的模块状态信息

• W#16#0A91 所有 DP 子系统和主站系统（仅限不带 CPU 318-2 DP 的 S7-300）或 
PROFINET IO 系统的状态信息

• W#16#0C91 中央机架中、集成 DP 接口模块上或具有逻辑基本地址的 PROFINET 接口模

块上某个模块的模块状态信息

• W#16#4C91 使用逻辑基本地址的 DP 接口模块上某个模块的模块状态信息

如果使用 4 个以上的外部 DP 接口模块，则可能产生错误的 RET_VAL W#16#80A4。
• W#16#0D91 指定机架/站（DP 或 PROFINET）中所有模块的模块状态信息

• W#16#0E91 所有已分配模块的模块状态信息

• W#16#0F91 仅有 SZL 部分标头信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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内容 含义

INDEX • 对于 SZL-ID W#16#0C91 部分列表摘录：

– S7-400：
位 0 至 14： 模块的逻辑基本地址， 
第 15 位： 0 = 输入，1 = 输出

– S7-300：
位 0 至 14： 模块的任何逻辑地址， 
第 15 位： 0 = 输入，1 = 输出

• 对于 SZL-ID W#16#4C91 部分列表摘录（仅限 S7-400）：

– 位 0 至 14： 模块的逻辑基本地址，

– 第 15 位： 0 = 输入/1 = 输出

• 对于 SZL ID 为 W#16#0091, W#16#0191,W#16#0291, W#16#0391, W#16#0491, 
W#16#0591, W#16#0A91, W#16#0E91, W#16#0F91 的部分列表摘录：

INDEX 无关紧要，所有模块（在机架和分布式 I/O 设备中）

• 对于 SZL-ID W#16#0991 部分列表摘录（仅限 S7-400）：

W#16#xx00：一个 DP 主站系统的所有模块（xx 代表 DP 主站系统 ID）
• 对于 SZL-ID W#16#0D91 部分列表摘录

– W#16#00xx：一个机架的所有模块和接口模块（xx 代表机架号）

– W#16#xxyy：DP 站的所有模块或 PROFINET IO 站的所有 IO 设备（PROFIBUS DP： xx 
代表 DP 主站系统 ID，yy 为站号；PROFINET IO： 位 0 至 10： 站号；位 11 至 14： 
PNIO 子系统 ID 中的 后两位，第 15 位： 1（有关  adr1，请参见下面第三个图）

LENTHDR W#16#0010：一个数据记录的长度为 8 个字（16 个字节） 
N_DR 数据记录数；根据具体产品，在“RDSYSST (页 7531)”中传送的记录数可能较低

对于 W#16#0091、W#16#0191 和 W#16#0F91，每个机架提供了两个附加数据记录：

• 一个记录用于当前存在且已进行计划的电源

• 另一个记录用于机架

采用集中式结构时的记录顺序为： 电源、插槽 1、插槽 2，...，插槽 18、机架。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ID W#16#xy91 部分列表数据记录的结构如下所示：

名称 长度 含义

adr1 1 个字 • 对于集中式组态： 机架号

• 对于 PROFIBUS DP 分布式组态： DP 主站系统 ID、站号

• 对于 PROFINET IO 分布式组态： 第 15 位 = 1（PROFINET IO 标识符）

PROFINET IO 系统 ID 中的 后两位、站号

注： 不管是否用于 PROFINET IO，始终将 PROFINET 接口处理为“集中式

组态中的子模块”。

adr2 1 个字 • 对于 PROFIBUS DP 集中式组态和分布式组态： 插槽号和子模块插槽号

• 对于 PROFINET IO 分布式组态： 插槽号

注： 不管是否用于 PROFINET IO，始终将 PROFINET 接口处理为“集中式

组态中的子模块”。

LogicalAddr 1 个字 分配的第一个逻辑 I/O 地址（基本地址）

SetType 1 个字 PROFINET IO： 预期（已组态）类型（见下面），否则预留

ActualType 1 个字 PROFINET IO： 实际类型（见下面），否则预留

res 1 个字 00xx=CPU 编号 1-4（仅限 S7-400）
对于 PROFINET IO：

• SZL-ID=W#16#0C91：实际存在的子模块数目（不带子模块 0）
• SZL-ID=W#16#0D91：子模块数目（不带子模块 0）
• SZL-ID=W#16#4C91：实际存在的子模块数目（不带子模块 0）
• SZL-ID=W#16#4D91：实际存在的子模块数目（不带子模块 0）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 长度 含义

IOStat 1 个字 I/O 状态

• 第 0 位 = 1： 模块有故障（通过诊断中断检测）

• 第 1 位 = 1： 模块存在

• 第 2 位 = 1： 模块不存在

• 第 3 位 = 1： 模块已禁用

• 第 4 位 = 1： 站错误（仅限典型插槽）

• 第 5 位 = 1： 此模块/站上的一个 CiR 事件处于忙状态或尚未完成

• 第 6 位 = 1： 为 S7-400 预留

• 第 7 位 = 1： 本地总线段中的模块

• 位 8 至 15： 逻辑地址的数据 ID（输入： B#16#B4；输出： B#16#B5，集

成的 DP 接口：B#16#FE，外部 DP 接口： B#16#FF)
AreaID_ModuleWidt
h

1 个字 区域标识/模块宽度

• 位 0 至 2： 模块宽度

• 第 3 位： 预留

• 位 4 至 6： 区域 ID
– 0 = S7-400
– 1 = S7-300
– 2 = ET 区域

– 3 = P 区域

– 4 = Q 区域

– 5 = IM3 区域

– 6 = IM4 区域

• 第 7 位： 预留

在某些模块上，将在记录中指示以下值：

名称 PS
（仅限 S7-400）

CPU IFM-CPU
(S7-300)

机架

（仅限 S7-400）
adr1 机架号 上述标准信息 上述标准信息 机架号

adr2 W#16#01FF W#16#0200  或 
W#16#0200 至 
W#16#1800

W#16#0200 W#16#00FF

LogicalAddr W#16#0000 W#16#7FFF W#16#007C W#16#0000

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 PS
（仅限 S7-400）

CPU IFM-CPU
(S7-300)

机架

（仅限 S7-400）
SetType 上述标准信息 W#16#00C0 或 

W#16#0081 或 
W#16#0082

W#16#00C0 上述标准信息

IOStat W#16#0000 上述标准信息 上述标准信息 W#16#0000
AreaID_Modul
eWidth

W#16#0000 W#16#0011 或 
W#16#0001 或 
W#16#0002

W#16#0011 W#16#0000

参数 adr1
参数 adr1 的内容：

• 在集中式组态中，机架号 (0-31)。

• 对于 PROFIBUS DP 分布式组态

– DP 主站系统 ID (1-32)
– 站编号 (0-127)。

• 对于 PROFINET IO 分布式组态：

– PROFINET IO 的标识符位（第 15 位）

– PROFINET IO 系统 ID (0-15) 中的 后两位。 为获取整个 PROFINET IO 系统 ID，必须

在其基础上加上 100（十进制）。

– 站编号 (0-2047)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 adr2
参数 adr2 的内容：

• 对于 PROFIBUS DP 集中式组态和分布式组态，插槽号和子模块插槽号。

Bit: 

• 对于 PROFINET IO 分布式组态，插槽号。

PROFINET IO 的设置类型参数 (SetType) 和实际类型参数 (ActualType) 

类型标识符

(W#16#...)
含义

8100 若不能进行类型检查，则针对预期（已组态）类型和实际类型而输入

8101 若能够进行类型检查，则针对预期（已组态）类型而输入

8101 若预期类型 = 实际类型，则作为实际类型而输入

8102 若预期类型 <> 实际类型，则作为实际类型而输入

SZL-ID W#16#xy92 - 机架/站状态信息 (S7-300, S7-400)

目的 
若读取 SZL-IDW#16#xy92 部分列表，则可获得有关 DP 主站系统的集中式安装机架和站的预

期和实际硬件组态的信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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使用“RDSYSST”读取 S7-400 CPU 的 SZL
若使用 "RDSYSST (页 7531)" 读取部分列表，则必须严格确保“RDSYSST (页 7531)”的参数 
SZL_ID 和 INDEX 相互匹配。

SZL_ID INDEX
W#16#0092 或
W#16#0192 或
W#16#0292 或
W#16#0392 或
W#16#0492 或
W#16#0592 或
W#16#0692

通过集成 DP 接口连接的 DP 主站系统的 DP 主站系统 ID。

: :
W#16#4092 或
W#16#4292 或
W#16#4692

通过外部 DP 接口连接的 DP 主站系统的 DP 主站系统 ID。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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标头

SZL-IDW#16#xy92 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
• W#16#0092：通过集成 DP 接口模块连接的 DP 主站系统中中央机架/站的

设置状态。

• W#16#4092：通过外部 DP 接口模块连接的 DP 主站系统中各个站的设置

状态。

• W#16#0192：通过集成 DP 接口模块连接的 DP 主站系统中各个站的激活

状态。

• W#16#0292：通过集成 DP 接口模块连接的 DP 主站系统中中央机架/站的

设置状态。

• W#16#0392：至少一个电池出现故障后 CPU 的机架/模块机架中后备电池

的状态。

• W#16#0492：CPU 的所有机架/模块机架的总体电池后备状态。

• W#16#0592：CPU 的所有机架/模块机架的 24 V 电源状态

• W#16#4292：通过外部 DP 接口模块连接的 DP 主站系统中各个站的实际

状态

• W#16#0692：通过集成 DP 接口连接的 DP 主站系统中集中式组态/站中的

扩展机架的诊断状态

• W#16#4692：通过外部 DP 接口连接的 DP 主站系统中各个站的诊断状态

INDEX 0 / DP  主站系统 ID
LENTHDR W#16#0010：一个数据记录的长度为 8 个字（16 个字节）

N_DR 数据记录数目

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据记录

IDW#16#xy92 部分列表的数据记录具有以下结构：

内容 长度 含义

status_0 
至 
status_15

16 个字

节

机架状态/站状态或后备状态。 （后备状态仅与 DP 模块有关）

• W#16#0092:
– 位 = 0： 机架/站未组态

– 位 = 1： 机架/站未组态

• W#16#4092:
– 位 = 0： 站未组态

– 位 = 1： 站已组态

• W#16#0192:
– 位 = 0： 站未组态或已组态和启用

– 位 = 1： 站已组态和启用

• W#16#0292:
– 位 = 0： 机架/站故障，已禁用或未组态

– 位 = 1： 机架/站存在、已启用和未发生故障

• W#16#4292:
– 位 = 0： 站故障，已禁用或未组态

– 位 = 1： 站存在、已启用和未发生故障

• W#16#0692:
– 位 = 0： 扩展机架/站的所有模块存在，可正确使用，且该站

已启用

– 位 = 1： 扩展机架/站的至少一个模块不正常，或者该站已禁

用

• W#16#4692:
– 位 = 0： 站的所有模块存在，可正确使用，且该站已启用

– 位 = 1： 站的至少一个模块不正常，或者该站已禁用

status_0 1 个字节 第 0 位： 中央机架 (INDEX = 0) 或站 1 (INDEX <> 0)
第 1 位： 1. 扩展机架或站 2 
 :
 :
第 7 位： 7. 扩展机架或站 8

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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内容 长度 含义

status_1 1 个字节 第 0 位： 8. 扩展机架或站 9 
 :
 :
第 7 位： 15. 扩展机架或站 16

status_2 1 个字节 第 0 位： 16. 扩展机架或站 17 
 :
 :
第 5 位： 21. 扩展机架或站 22
第 6 位： 0 或站 23
第 7 位： 0 或站 24

status_3 1 个字节 第 0 位： 0 或站 25 
 :
 :
第 5 位： 0 或站 30
第 6 位： 扩展机架 SIMATIC S5 区域或站 31
第 7 位： 0 或站 32

status_4 1 个字节 第 0 位： 0 或站 33 
 :
 :
第 7 位： 0 或站 40

:
:

   

status_15 1 个字节 第 0 位： 0 或站 121 
 :
 :
第 7 位： 0 或站 128

SZL-ID W#16#0x94 - 机架/站的状态信息 (S7-300, S7-400)

目的  
SZL-IDW#16#0x94 部分列表包含有关 PROFIBUS DP 主站系统/PROFINET IO 控制器系统的集

中式组态和站中模块机架的设置和实际组态方面的信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7587



标头

SZL-IDW#16#0y94 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
• W#16#0094:

IO 控制器系统中央机架/站中机架的设置状态（状态位 = 1： 机架/站已组

态）

• W#16#0194:
已组态和禁用的 IO 控制器系统中某个站的激活状态（状态位 = 1）

• W#16#0294:
IO 控制器系统的中央机架/站中机架的设置状态

（状态位 = 1： 机架/站存在、已启用且未发生故障）

• W#16#0694:
IO 控制器系统的中央机架/站中扩展单元的诊断状态（状态位 = 1： 机架/
站的至少一个模块已受破坏或已禁用）

• W#16#0794:
IO 控制器系统中央机架/站的诊断/维护状态（状态位 = 0： 无故障且无需

维护，状态位 = 1： 机架/站故障或/和需要维护或/和要求维护）

• W#16#0F94:
仅有标头信息

INDEX • 0: 集中式模块

• 1-32: PROFIBUS DP 上的分布式模块

• 100-115: PROFINET IO 上的分布式模块

LENTHDR 后续数据记录的长度

N_DR 数据记录数目

数据记录

IDW#16#0y94 部分列表的数据记录具有以下结构：

内容 长度 含义

index 1 个字 • 0: 集中式模块

• 1-32: PROFIBUS DP 上的分布式模块

• 100-115: PROFINET IO 上的分布式模块

status_0 BOOL 组信息

• 1: 至少一个后续状态位的值为 1
• 0: 所有后续状态位的值为 0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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内容 长度 含义

status_1 BOOL 状态，站 1
status_2 BOOL 状态，站 2
..    
status_204
7

BOOL 状态，站 2047

未组态机架/站/设备的一个状态位的值为“0”。

说明

与以前的 SZL-IDW#16#xy92 的重要差别

与以前的 SZL-IDW#16#xy92 相比，将数据移动了一位，因为位 status_0 用于组信息。

SZL-ID W#16#xy95 - 扩展后的 DP 主站系统/PROFINET IO 系统信息 (S7-300, S7-400)

目的  
SZL-IDW#16#xy95 状态列表提供了有关 CPU 已知道的所有 DP 主站系统/PROFINET IO 系统

的扩展状态信息。 与 SZL-IDW#16#xy90 部分列表相比，此列表包含有关 PROFINET IO 系统

的信息和 DP 主站系统同步模式的附加信息。

标头

SZL-IDW#16#xy95 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
  W#16#0195: DP 主站系统/PROFINET IO 系统的扩展信息

  W#16#0F95: 仅有 SZL 部分标头信息

INDEX • 对于 SZL-IDW#16#0195 部分列表摘录：

– 低字节： B#16#00
– 高字节： DP 主站系统 ID/PROFINET IO 系统 ID

• 对于 SZL-IDW#16#0F95 部分列表摘录：

– W#16#0000

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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内容 含义

LENTHDR W#16#0028: 一个数据记录的长度为 20 个字（40 个字节） 
N_DR 数据记录数目：

对于 SZL-IDW#16#0195 部分列表摘录： 0 至 1

数据记录

IDW#16#xy95 部分列表的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

dp_m_id 1 个字节 DP 主站系统 ID/PROFINET IO 系统 ID
dp_m_rack 1 个字节 DP 主站/IO 控制器的机架号

• 对于标准 CPU： 0
dp_m_slot 1 个字节 DP 主站/IO 控制器插槽，或

CPU 插槽（带集成 DP 接口）

dp_m_SubModule 1 个字节 • 带集成 DP 接口： DP 主站/IO 控制器的接口 ID：
– 1: X2
– 2: X1
– 3: IF1
– 4: IF2

• 带外部接口： 0
LogicalAddr 2 个字节 DP 主站/IO 控制器的逻辑启动地址

res 2 个字节 预留

res 2 个字节 预留

dp_m_state 1 个字节 • DP 主站系统/PROFINET IO 的附加属性

第 0 位： DP 模式（仅限 PROFIBUS DP）
• 0: S7 兼容

• 1: DPV1
第 1 位： DP 和 PN 循环

• 0: 不恒定的总线循环

• 1: 恒定总线循环

位 2 至 6： • 预留

第 7 位： DP 主站/IO 控制器的类型

• 0: 集成式 DP 主站/IO 控制器

• 1: 外部 DP 主站/IO 控制器

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7590 编程和操作手册, 11/2022



名称 长度 含义

dp_address 1 个字节 DP 节点号（PROFIBUS 地址）

res 2 个字节 预留

SyncCyclInter_OB 1 个字节 已分配的同步循环中断 OB（仅在 DP 循环为等间隔时才相关）

res 1 个字节 预留

baudrate 4 个字节 DP 主站系统和 PNIO 系统的通信速率（十六进制值）

IsoDPCycle 4 个字节 等间隔 DP 和 PN 循环的周期 (μs)
res 16 个字

节

预留

SZL-ID W#16#xy96 - PROFINET IO 和 PROFIBUS DP 模块状态信息 (S7-300, S7-400)

目的  
若读取 SZL-IDW#16#xy96 部分列表，则可获得已分配给 CPU 的模块的状态信息。

SZL-IDW#16#xy96 部分列表中的信息对 SZL-IDW#16#xy91 (页 7577) 加以补充，并提供有

关模块和子模块的附加状态数据。

该部分列表提供了与 PROFINET IO 特定相关的信息，以及有关 PROFIBUS DP 模块和集中式

模块的信息。

标头

SZL-IDW#16#xy96 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
• W#16#0696

指定模块的所有子模块的模块状态信息（对于 PROFIBUS DP 和集中式模块，不存在子模

块级）。

• W#16#0C96
位于集中位置的或通过启动地址而位于一个 PROFIBUS DP/PROFINET 接口上的模块/子模

块的模块状态信息。

INDEX • 位 0 至 14： 模块地址

• 第 15 位： 0 = 输入，1 = 输出

LENTHDR 后续数据记录的长度 
N_DR 数据记录数目

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据记录

IDW#16#xy96 部分列表的数据记录具有以下结构：

内容 长度 含义

LogicalAddr 1 个字 • 位 0 至 14： 模块地址

• 第 15 位： 0 = 输入，1 = 输出

System 1 个字 集中式模块标识符/DP 主站系统 ID/PROFINET IO 系统 ID：
• 0: 集中式模块

• 1-32: PROFIBUS DP 上的分布式模块

• 100-115: PROFINET IO 上的分布式模块

API* 2 个字 针对分布式 PROFINET 设备组态的用户行规。

行规是与特定领域或技术相关的技术规格，超出了 PROFINET 标准的范

围。 
行规 0 意味着数据符合 PROFINET 标准中的技术规格。

Station 1 个字 机架号/站号/设备号

Slot 1 个字 插槽号

Subslot 1 个字 子模块插槽（若不能插入子模块，则必须在此处输入“0”）
Offset 1 个字 相关模块的用户数据地址区域中的偏移

SetType 7 个字 预期类型

预期类型在 PROFINET IO 中具有分层结构

字 PROFINET IO PROFIBUS DP
1: 厂商编号或行规 ID（例如： 对于 PROFIBUS，为 

W#16#FF00）
0000

2: 设备 0000
3: 顺序号或行规索引 0000
4: 1. 子模块标识双字的字 类型标识符

5: 2. 子模块标识双字的字 0000
6: 1. 子模块标识双字的字 0000
7: 2. 子模块标识双字的字 0000

SetType_UnEqual_A
ctualType

1 个字 预期/实际标识符

• 第 0 位 = 0： 设置值与实际值匹配

• 第 0 位 = 1： 设置值不等于实际值

• 位 1 至 15： 预留

res 1 个字 预留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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内容 长度 含义

IOStat 1 个字 I/O 状态

• 第 0 位 = 1： 模块有故障（通过诊断中断检测）

• 第 1 位 = 1： 模块存在

第 2 位 = 1： 模块不存在

• 第 3 位 = 1： 模块已禁用

第 4 位 = 1： 站错误（仅限典型插槽）

• 第 5 位 = 1： M7： 模块可以是各个子模块的主机模块：

S7： 此模块/站上的一个 CiR 事件处于忙状态或尚未完成

• 第 6 位 = 1： 为 S7-400 预留

• 第 7 位 = 1： 本地总线段中的模块（仅限 S7-300）
• 第 8 位 = 1： 需要模块维护（“绿色”）

• 第 9 位 = 1： 模块维护请求（“黄色”）

• 位 10 至 15： 预留

AreaID_ModuleWidt
h

1 个字 区域标识/模块宽度

• 位 0 至 2： 模块宽度

• 第 3 位： 预留

• 位 4 至 6： 区域 ID
– 0 = S7‑400
– 1 = S7‑300
– 2 = PROFINET IO（分布式）

– 3 = P 区域

– 4 = Q 区域

– 5 = IM3 区域

– 6 = IM4 区域

• 第 7 位： 预留

• 第 7 位： 预留

res 5 个字 预留

* Application Process Instance

用于 PROFIBUS DP 上的模块的 SZL-IDW#16#0696 部分列表

将生成错误消息“子模块级不存在”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SZL-ID W#16#xy9C - 工具更换信息 (PROFINET IO) (S7-300, S7-400)

目的 
通过 SZL-ID W#16#xy9C 部分列表获得有关已组态工具切换及其工具的信息。

工具切换触点是管理工具的 IO 设备。  一个工具包括一个或多个 IO 设备。 每个工具都唯一

分配到工具切换触点端口。

在工具切换时，将取消激活所有此时隶属于活动工具的 IO 设备，并激活那些隶属于新工具的 
IO 设备。 取消激活和激活通过“D_ACT_DP (页 7315)”指令实现。 

标头

SZL-ID W#16#xy9C 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
• W#16#009C

有关所有工具切换触点及其工具的信息位于 PROFINET IO 系统上

• W#16#019C
有关所有工具切换触点的信息位于 PROFINET IO 系统上

• W#16#029C
有关工具切换触点及其工具的信息

• W#16#039C
有关工具切换触点及其 IO 设备的信息

• W#16#0F9C
仅有 SZL 部分标头信息

INDEX 对于 SZL-ID 部分列表摘录

• W#16#009C：PROFINET IO 系统 ID
• W#16#019C: PROFINET IO 系统 ID
• W#16#029C：工具切换触点的逻辑地址

• W#16#039C：工具任意 IO 设备的逻辑地址

• W#16#0F9C: PROFINET IO 系统 ID
LENTHDR W#16#000C （下列数据记录的长度，单位为字节： 12)
N_DR 数据记录数目

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据记录

SZL-ID W#16#xy9C 部分列表的数据记录具有以下结构：

内容 长度 含义

StationW 1 WORD 站编号（数据记录的站编号，可以是工具切换触点或工具站）

LogAdrW 1 WORD • 位 0 至 14： 模块地址

• 第 15 位： 0 = 输入，1 = 输出

StationWZK 1 WORD 工具头的站编号（工具头是直接连接到工具切换触点端口的工具 IO 设备。）

StationWZW 1 WORD 工具切换触点的站编号 
SlotWZW 1 WORD 工具切换触点的插槽 
SubslotWZW 1 WORD 工具切换触点的子模块插槽 

说明

如果工具切换触点具有多个管理工具的端口，则将为每个端口都提供数据记录。

示例

以下示例中再次说明了各个部分列表的用途。

在 PROFINET IO 系统阶段，有两个工具切换触点（IOD 3 和 IOD 10），其工具具有下列结构：

• 工具切换触点 IOD 3 (IO-Device 3) 在工具切换触点端口 2 上具有下列三种工具：

– 工具 1（IOD 4、IOD 5 和 IOD 6）
– 工具 2 (IOD 7)
– 工具 3（IOD 8 和 IOD 9）

• 工具切换触点 IOD 10 带有两个工具切换触点端口，每个端口都具有两个工具

– 工具切换触点端口 3 工具 1（IOD 11 和 IOD 12）工具 2（IOD 13）
– 工具切换触点端口 4 工具 1（IOD 14、IOD 15 和 IOD 16），工具 2（IOD 17 和 

IOD 18）
结果为下列所示的组态：

指令
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SZL 部分列表返回下列 IO-Devices 的数据记录：

• SZL-ID W#16#009C 部分列表摘录（索引： PROFINET IO 系统 ID）： 为下列 IO-Devices 
返回 17 个数据记录：

– 工具切换触点： IOD 3、IOD 10（用于端口 3）和 IOD 10（用于端口 4）
– 工具： IOD 4、IOD 5、IOD 6、IOD 7、IOD 8、IOD 9、IOD 11、IOD 12、IOD 13、

IOD 14、IOD 15、IOD 16、IOD 17 和 IOD 18
• SZL-ID W#16#019C 部分列表摘录（索引： PROFINET IO 系统 ID）： 为下列 IO-Devices 

返回 3 个数据记录：

– 工具切换触点： IOD 3、IOD 10（用于端口 3）和 IOD 10（用于端口 4）
– 工具： 无

指令
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• SZL-ID W#16#029C 部分列表摘录（索引： IOD 3 的地址）： 为下列 IO-Devices 返回 3 个
数据记录：

– 工具切换触点： IOD 3
– 工具： IOD 4、IOD 5、IOD 6、IOD 7、IOD 8 和 IOD 9

• SZL-ID W#16#029C 部分列表摘录（索引： IOD 10 的地址）： 为下列 IO-Devices 返回 10 
个数据记录：

– 工具切换触点： IOD 10（用于端口 3）和 IOD 10（用于端口 4）
– 工具： IOD 11、IOD 12、IOD 13、IOD 14、IOD 15、IOD 16、IOD 17 和 IOD 18

• SZL-ID W#16#039C 部分列表摘录（索引： IOD 4 的逻辑地址）： 为下列 IO-Devices 返回 
3 个数据记录： （这是 IOD 5 和 IOD 6 逻辑地址的模拟值）

– 工具切换触点： 无
– 工具： IOD 4、IOD 5 和 IOD 6

• SZL-ID W#16#039C 部分列表摘录（索引： IOD 13 的逻辑地址）： 为下列 IO-Devices 返
回数据记录：

– 工具切换触点： 无
– 工具： IOD 13

SZL-ID W#16#xyA0 - 诊断缓冲区 (S7-300, S7-400)

目的  
若读取 SZL-IDW#16#xyA0 部分列表，则可获得模块的诊断缓冲区中的项目。

说明

S7-300-CPU 多返回与操作模式下显示的诊断缓冲条目数量相同的数据记录（默认值： 10). 
S7-400-CPU 多返回 21 个数据记录。

指令
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标头

SZL-IDW#16#xyA0 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID 部分列表摘录的 SZL-ID
• W#16#00A0：可在当前处于激活状态的操作模式下提供的所有项目

• W#16#01A0： 新的项目；可使用参数 INDEX 来指定 新的项目数。

若诊断缓冲区中的报警数少于已组态的 大报警数，则指令“RDSYSST 
(页 7531)”可能在此部分列表摘录中提供无效值。 因此，应避免没有缓冲

的断电！

• W#16#0FA0：仅有 SZL 部分标头信息

INDEX 仅对于 SZL-IDW#16#01A0： 新项目数

LENTHDR W#16#0014：一个数据记录的长度为 10 个字（20 个字节） 
N_DR 数据记录数目

数据记录

SZL-IDW#16#xyA0 部分列表的数据记录具有以下结构：

名称 长度（字） 含义

ID 1 个字 事件 ID
info 5 个字 有关该事件及其后果的信息

time 4 个字 事件的时间戳

诊断缓冲区

可通过所显示事件的上下文相关帮助来获得有关诊断缓冲区中事件的附加信息。

SZL-ID W#16#00B1 - 模块诊断信息 (S7-300, S7-400)

目的   
若读取 SZL-IDW#16#00B1 部分列表，则可获得具有诊断功能的模块的前 4 个诊断字节。

指令
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标头

SZL-IDW#16#00B1 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID W#16#00B1
INDEX • 位 0 至 14： 逻辑基本地址

• 第 15 位： 0 = 输入，1 = 输出

LENTHDR W#16#0004：一个数据记录的长度为 2 个字（4 个字节） 
N_DR 1

数据记录

SZL-IDW#16#00B1 部分列表的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

byte0 1 个字节 • 第 0 位： 模块故障/正常（组故障 ID）
• 第 1 位： 内部错误

• 第 2 位： 外部错误

• 第 3 位： 通道故障

• 第 4 位： 外部电压故障

• 第 5 位： 未插入前面板连接器

• 第 6 位： 未组态模块

• 第 7 位： 模块中的参数不正确

byte1 1 个字节 • 位 0 至 3： 模块类别（CPU、FM、CP、IM、SM，...）
• 第 4 位： 存在通道信息

• 第 5 位： 存在用户信息

• 第 6 位： 来自替换模块的诊断中断

• 第 7 位： 维护要求（仅限 PROFINET IO）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 长度 含义

byte2 1 个字节 • 第 0 位： 用户模块缺失或存在错误

• 第 1 位： 通信问题

• 第 2 位： 操作模式 RUN/STOP（0 = RUN，1 = STOP）
• 第 3 位： 时间监视响应（看门狗）

• 第 4 位： 模块内部电压故障

• 第 5 位： 电池电量已耗尽 (BFS)
• 第 6 位： 整体备份失败

• 第 7 位： 维护请求（仅限 PROFINET IO）

byte3 1 个字节 • 第 0 位： 扩展单元故障（由接口模块进行检测）

• 第 1 位： 处理器故障

• 第 2 位： EPROM 故障

• 第 3 位： RAM 故障

• 第 4 位： ADC/DAC 错误

• 第 5 位： 熔断器分断

• 第 6 位： 硬件中断丢失

• 第 7 位： 预留（用 0 进行初始化）

SZL-ID W#16#00B2 - 带有物理地址的诊断数据记录 1 (S7-300, S7-400)

目的  
若读取 SZL-IDW#16#00B2 部分列表，则可获得中央机架中某个模块（换言之，不适用于 DP 
或子模块）的诊断数据记录 1。 可使用机架和插槽号来指定模块。

标头

SZL-IDW#16#00B2 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID W#16#00B2
INDEX W#16#xxyy: 

• xx 表示机架号

• yy 表示插槽号

LENTHDR 数据记录的长度取决于模块。

N_DR 1

指令
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数据记录

部分列表 SZL-IDW#16#00B2 的数据记录的大小及其内容取决于特定模块。 有关这方面的详

细信息，请参见相应模块手册。

SZL-ID W#16#00B3 - 带有逻辑基本地址的模块诊断数据 (S7-300, S7-400)

目的  
如果读取部分列表 SZL-IDW#16#00B3，则可获得模块的所有诊断数据。 也可获得 DP 和子

模块的诊断信息。 可使用逻辑基本地址来选择模块。 

标头

SZL-IDW#16#00B3 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID W#16#00B3
INDEX • 位 0 至 14： 逻辑基本地址

• 第 15 位： 0 = 输入，1 = 输出

LENTHDR 数据记录的长度取决于模块。

N_DR 1

数据记录

部分列表 SZL-IDW#16#00B3 的数据记录的大小及其内容取决于特定模块。 有关这方面的详

细信息，请参见相应模块手册。 

SZL-ID W#16#00B4 - DP 从站的诊断数据 (S7-300, S7-400)

目的 
如果读取部分列表 SZL-IDW#16#00B4，则可获得 DP 从站的诊断数据。 这种诊断数据的结

构符合 EN 50 170 第 2 卷“PROFIBUS”的规定。 可使用已组态的诊断地址来选择模块。

指令
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标头

SZL-IDW#16#00B4 部分列表标头的结构如下：

内容 含义

SZL-ID W#16#00B4
INDEX DP 从站的已组态诊断地址。

LENTHDR 数据记录的长度。 大长度为 240 字节；对于诊断数据长度超过 240 字节、

多为 244 字节的标准从站，将读取前 240 字节，并在数据中设置上溢位。

N_DR 1

数据记录

SZL-IDW#16#00B4 部分列表的数据记录具有以下结构：

名称 长度 含义

status1 1 个字节 站状态 1
status2 1 个字节 站状态 2
status3 1 个字节 站状态 3
Station_No 1 个字节 主站编号

Vendor_ID_highByt
e

1 个字节 供应商 ID（高位字节）

Vendor_ID_lowByte 1 个字节 供应商 ID（低位字节）

.... .... 附加的从站特定诊断信息

OB_RT： 确定 OB 程序运行时间 (S7-400)

说明   
可使用此指令来确定各个 OB 在不同时间段内的运行时间。 

说明

此指令将返回所需的 OB 的 后记录时间值，而不管当前是否装载了 OB。 数据不会因删除

或覆盖而复位，而只在暖启动之后才复位。

指令
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参数

下表列出了指令“OB_RT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 含义

OB_NR Input INT I、Q、M、D、L 需要查询 后评估的时间的 OB。 有效 OB 
编号是 CPU 的 OB 组态中的所有 OB 编号，

但 OB 121 和 OB 122 除外。同步错误处理

时间包括在处理引起该错误的 OB 所需的时

间内。 指定 OB 121 和 122 或不会在 CPU 中
执行的 OB 会生成错误消息。

OB_NR=0 时，将传送调用指令时所使用的 
OB 的数据。 在 OB_NR=0 的情况下在 OB 
121 或 OB 122 中调用“OB_RT”时，将输出中

断触发 OB 的所有时间数据，包括 OB 12x 中
的时间数据。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会包含一

个错误代码。

否则，RET_VAL  包含调用这些数据的 OB 编
号。

PRIO Output INT I、Q、M、D、L 所查询 OB 的优先级在 PRIO  中输出。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 含义

LAST_RT Output DINT I、Q、M、D、L 后一次执行指定 OB 的运行时间（微秒）。

如果当前正在处理请求获得运行时间的 
OB，则会出现以下情况：

在当前执行所需 OB 期间第一次调用指令

“OB_RT”时，LAST_RT  指示 后完成的 OB 
执行的运行时间。

随后在当前执行所需 OB 期间每次调用指令

“OB_RT”时，LAST_RT 指示：

• DW#16#FFFF FFFF，如果所需 OB 已调

用 OB_NR=0 的“OB_RT”。
• 后完成的 OB 执行的运行时间，如果所

需 OB 中未发生 OB_NR=0 的“OB_RT”调
用。

注： LAST_RT  中不包括由具有较高优先级

的 OB 引起的中断 。 OB 特定操作系统服务

（如生成和提供 OB 启动信息、更新过程映

像、更新过程映像分区）存储在 LAST_RT  
中。

LAST_ET Output DINT I、Q、M、D、L OB 调用和指定 OB 执行结束之间的时间间隔

（微秒）。

如果当前正在处理需要确定运行时间的 
OB，则会出现以下情况：

在当前处理所需 OB 期间第一次调用指令

“OB_RT”时，将在 LAST_ET  中指定 后完全

执行 OB 请求与指定 OB 处理结束之间的时

间间隔。

随后在处理 LAST_ET 中的所需 OB 期间每次

调用指令“OB_RT”时，将指示：

• DW#16#FFFF FFFF ，如果所需 OB 已调

用 OB_NR=0 的“OB_RT”。
• 后完全执行 OB 请求与所需 OB 执行结

束之间的时间间隔，如果所需 OB 中未发

生 OB_NR=0 的“OB_RT”调用。

注： LAST_ET  中包括由具有较高优先级的 
OB 引起的中断 。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 含义

CUR_T Output DINT I、Q、M、D、L 当前正在处理的指定 OB 的 OB 请求定时，

是以微秒为单位的相对时间。 如果当前没有

处理指定 OB，则 CUR_T  的值为“0”。
注： 系统时间是一个从“0”微秒计数到“2 
147 483 647”微秒的计数器。 如果发生上

溢，则该计数器从“0”开始重新计数。

CUR_RT Output DINT I、Q、M、D、L 当前执行指定 OB 的前面运行时间（微

秒）。如果没有处理该 OB，或尚未处理

完，则 CUR_RT  的值为“0”。 完成处理后，

将把运行时间传送到 LAST_RT ，并将 
CUR_RT  设置为 0。
注： CUR_RT  中不包括由具有较高优先级的 
OB 引起的中断 。 调用“OB_RT”之前执行的 
OB 特定操作系统服务存储在 CUR_RT  中。

CUR_ET Output DINT I、Q、M、D、L 从请求当前正在处理的指定 OB 开始已经过

的时间（微秒）。如果所指定的 OB 尚未处

理，则 CUR_ET 的值为“0”。 完成处理后，将

把运行时间传送到 LAST_ET ，并将 CUR_ET  
设置为“0”。
注： CUR_ET  中包括由具有较高优先级的 
OB 引起的中断 。

NEXT_ET Output DINT I、Q、M、D、L 如果在完成当前请求之前对指定 OB 的附加

调用进行排队，则 NEXT_ET  将指示从当前

时间到执行下一个请求之间的时间（微

秒）。如果除了当前正在等待处理或正进行

处理的 OB 启动事件之外不存在其它启动事

件，则 NEXT_ET  的值为“0”。
WinLC RTX 和 S7-400 CPU 不使用此参数。 
在此情况下，NEXT_ET  的值为“FFFF FFFF”。
注： NEXT_ET  中包括由具有较高优先级的 
OB 引起的中断 。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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这些时间还包括同步错误中断 (OB 121, OB 122) 的任何嵌套处理的运行时间。

说明

在声明 CPU 上的动态项目数据中存在的 OB_NR 中的某个 OB 号时（操作系统未调用相应 
OB），或者尚未将该 OB 号下载到 CPU 上时，RET_VAL 中存储有指定 OB 号，并且 PRIO  存
储有指定 OB 的已组态优先级（如果需要，可以是默认优先级）。运行时间参数 (CUR_RT, 
CUR_ET, LAST_RT, LAST_ET, NEXT_ET) 将返回初始值 DW#16#FFFF FFFF。 在启动方法或操

作状态随后发生变化时，将把运行时间参数设置为初始值： 暖启动、冷启动和热启动。

参数 RET_VAL

事件类别的错误

代码

说明

1 至 102 正在向其传送信息的 OB 号。

W#16#8080 参数 OB_NR  含有非法值。

W#16#8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

C_DIAG： 确定当前连接状态 (S7-400)

说明     
可使用此指令来确定所有 S7 连接和所有容错 S7 连接（或它们的部分连接）的当前状态。

通过正确评估这些连接数据，可识别 S7 连接和容错 S7 连接的故障，并在必要时将这些故

障报告给操作员控制和监视系统。 被监视的连接可以是自动化系统之间的连接，或者是自

动化系统与操作员控制与监视系统之间的连接。

说明

CPU 工作状态的改变： RUN -> STOP ->RUN，不会影响已组态连接的状态。 例外： 当一个 H 
站从冗余系统状态变为“停止”(Stop) 系统状态时，与备用 CPU 之间的所有容错连接的部分

连接都将断开。

另一方面，在发生电源故障之后，所有已组态的连接都将重新建立，从而改变连接状态。

第一次调用此指令时或在启动之后，连接信息将发生变化，具体取决于 CPU 的 后一个操

作模式是 STOP（停止）还是 POWER OFF（电源关闭）。

指令
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功能描述

“C_DIAG”指令将异步执行。即，可通过多次调用执行这一指令。

通过调用“C_DIAG”，且 REQ = 1，可启动该作业。

如果可以立即执行作业，则该指令会通过输出参数 BUSY  返回值“0”。 如果 BUSY  =“1”，则

该作业仍处于激活状态。

调用

如果要识别 S7 连接和容错 S7 连接的故障，可在一个循环中断 OB 中来调用“C_DIAG，例如，

该循环中断 OB 可由操作系统每隔 10 秒启动一次。

由于连接状态通常不会改变，因此，只有在连接数据自 后一次调用以来发生变化的情况下，

才需要通过这些循环调用将连接数据复制到用户程序（通过 MODE=B#16#02 进行调用，参

见下面）。

指令“C_DIAG”具有四种可能操作模式，下表对它们进行了说明。

MODE
(B#16#...)

"C_DIAG”将连接数据复制到用户程序 "C_DIAG”将确认信息传送到操作系统

00 × √
01 √ √
02 • √，如果连接数据已发生改变

• ×，如果连接数据未发生改变

√

03 √ ×

通过将确认信息传送到操作系统，可对自 后一次调用“C_DIAG”以来连接数据的状态变化进

行确认（通过 MODE=B#16#00、01  或 02）。

说明

如果在“条件复制”模式 (MODE=B#16#02) 下，在循环中断 OB 中操作“C_DIAG”，则必须

确保在 CPU 冷启动之后，目标范围中不包含任何初始值。 可通过在“带确认的无条件复制”

模式下 (MODE=B#16#01) 调用一次“C_DIAG”，在 OB 102 中完成这一操作。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“C_DIAG”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request to activate
REQ=1：启动作业，如果尚未启动

MODE Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常数

作业标识符

可能的值：

• B#16#00：“C_DIAG”不会复制连接数

据，而只是将确认信息传送到操作系

统。

• B#16#01：不管状态变化如何，

“C_DIAG”都会将所有连接数据复制到用

户程序，并向操作系统传送确认信息。

• B#16#02：如果连接数据发生改变，则

“C_DIAG”将连接数据复制到用户程序。 
如果连接数据未改变，则不复制连接数

据。 在这两种情况下，“C_DIAG”都向操

作系统传送确认信息。

• B#16#03：“C_DIAG”将连接数据复制到

用户程序，而不考虑其状态变化。 它不

向操作系统传送确认信息。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 返回值（错误代码或作业状态）

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY=1：作业尚未完成。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

N_CON Output INT I、Q、M、D、L CON_ARR 中 后一个结构的索引，带

有 .DIS_PCON  或 .DIS_CON  = TRUE 。 这
意味着在用户程序中只需要检查 CON_ARR  
前面的 N_CON  元素。

注： 数组 CON_ARR  中第一个结构的索引

为“1”。
CON_ARR Output ANY I、Q、M、D、L 读取连接数据所在的目标区域。

数据类型只能为“BYTE ”。
每个连接都分配有一个结构。

选择一个可接收所有结构的目标范围大

小，即便达到 CPU 的 大连接数。 这在替

换 CPU 之后新 CPU 的连接资源较之前超出

许多时尤为重要。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 CON_ARR
读取连接数据的目标范围是一个结构数组。 每个连接都分配有一个结构。

开始时，该数组无需具有有效元素，可能在两个有效元素之间含有无效元素。

连接不是按连接引用进行排序。

说明

如果将连接数据从操作系统复制到所选的目标范围，则可确保连接的数据一致性。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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结构组织

参数 数据类型 说明

CON_ID WORD 组态期间分配给此连接的连接引用

W#16#FFFF：无效 ID，表示尚未组态连接。 如果还设置了 
CON_ARR[i].DIS_PCON 或 CON_ARR[i].DIS_CON （见下面），则自 后一

次调用“C_DIAG”以来已重新组态或删除此连接。

STAT_CON BYTE S7 连接或容错 S7 连接的当前状态

可能的值：

• B#16#00：未建立 S7 连接

• B#16#10：未建立容错 S7 连接

• B#16#01：当前正在建立 S7 连接

• B#16#11：当前正在建立容错 S7 连接

• B#16#02：已建立 S7 连接

• B#16#12：已建立容错 S7 连接，但它并不容错

• B#16#13：已建立容错 S7 连接，并且它是容错的

PROD_CON BYTE 运行连接的部分连接号

可能的值： 0, 1, 2, 3
STBY_CON BYTE 备用连接的部分连接号（B#16#FF：无备用连接）

可能的值： 0, 1, 2, 3
注： 只有容错 S7 连接才具有备用连接。

DIS_PCON BOOL 自 后一次指令调用将 CON_ARR[i].DIS_PCON  设置为“1”以来 从 
CON_ARR[i].STAT_CON  的转换 W#16#12 -> W#16#13 和 W#16#13 -> 
W#16#12。 i 连接的所有其它状态变化不会使 CON_ARR[i].DIS_PCON  发生

变化。

注：

• 对于 MODE=B#16#01  和 02 ，在将连接数据复制到目标范围时，将复

位与 DIS_PCON 相应的操作系统位。

• 对于 MODE=B#16#03 ，与 DIS_PCON  相应的操作系统位保持不变。

DIS_CON BOOL 自 后一次调用“C_DIAG”以来对 CON_ARR[i].STAT_CON  的每次更改（转换 
W#16#12 -> W#16#13  和 W#16#13 -> W#16#12  除外）都会将 
CON_ARR[i].DIS_CON  设置为“1”。
注：

• 对于 MODE=B#16#01  和 02 ，在将连接数据复制到目标范围时，将复

位与“DIS_CON”相应的操作系统位。

• 对于 MODE=B#16#03 ，与 DIS_CON 相应的操作系统位保持不变。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 说明

RES0 BYTE 预留 (B#16#00)
RES1 BYTE 预留 (B#16#00)

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 • MODE=B#16#00、01  或 02： 自 后一次调用以来没有连接状态变化（结构元素 
STAT_CON）。 作业已正确完成。

• MODE=B#16#03：复制过程已正确完成。

0001 • MODE=B#16#00、01  或 02： 自 后一次调用以来至少有一个连接发生连接状态变化（结

构元素 STAT_CON）。 作业已正确完成。

• MODE=B#16#03: RET_VAL W#16#0001  不可能。

7000 首次调用时，REQ =0。
将不会激活由 MODE  指定的作业。BUSY  =0。

7001 第一次调用时，REQ =1。
 使用 MODE  的指定作业没有触发。BUSY  = 1。

7002 中间调用（与 REQ  无关）。 激活的作业仍在运行。BUSY  = 1。
8080 参数 MODE  中包含有无效值。

8081 参数 CON_ARR  含有非法数据类型。

8082 参数 CON_ARR  中指定的长度过小。 该指令不会向目标范围复制任何数据。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

4.2.3.10 数据块函数 (S7-300, S7-400)

READ_DBL： 从装载存储器的数据块中读取数据 (S7-300, S7-400)

说明   
通过该指令，可将装载内存（MMC 卡）中的某个 DB 或 DB 区域复制到目标 DB 的数据区域

中。 目标 DB 必须与执行有关；也就是说，不能使用属性 UNLINKED 来创建目标 DB。 在复

制过程中不能更改装载内存的内容。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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为了确保数据一致性，正在执行“READ_DBL”时（这表明只要参数 BUSY = TRUE），不得更改

目标区域。

参数 SRCBLK  和 DSTBLK 有以下限制：

• 对于类型为 BOOL 的 ANY 指针，长度必须能被 8 除尽。

• 对于类型为 STRING 的 ANY 指针，长度必须等于 1。
如果需要，可使用指令“TEST_DB (页 7624)”确定源 DB 的长度。

说明

READ_DBL 不是同步处理的。 因此，它不适合频繁（或循环）读取装载内存中的变量。 
作业一旦启动，必须完成。 如果达到“READ_DBL”指令可同时激活的 大数目，但此时又再

次调用较高优先级的“READ_DBL”，则将返回错误代码 W#16#80C3。 这意味着立即重新启动

高优先级作业没有意义。

功能描述

“READ_DBL”指令将异步执行。即，可通过多次调用执行这一指令。 通过调用“READ_DBL”，
且 REQ  = 1，可启动该作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112) 

参数

下表列出了指令“READ_DBL”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ  = 1：读取请求

SRCBLK Input ANY D 指向装载内存中待读取的数据块

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：读取过程尚未完成。

DSTBLK Output ANY D 指向工作存储器中待写入的数据块

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

0081 目标区域大于源区域。

将源区域完全写入目标区域；目标区域的其余字节保持不变。

7000 首次调用时，REQ = 0： 不传送数据；BUSY 值为“0”。
7001 首次调用时，REQ = 1： 已触发数据传送；BUSY  值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ  无关）： 已激活数据传输；BUSY  的值为“1”。
8081 源区域大于目标区域。 

将目标区域全部写满。 忽略源区域的其余字节。

8093 没有为 DSTBLK  参数指定数据块，或指定的数据块不在工作存储器中。

80B1 没有为参数 SRCBLK 指定数据块，或指定的数据块不是装载内存中的对象（例如，使用

“CREAT_DB (页 7617)”创建的 DB）。

80B4 不允许读取具有 F 属性的 DB。
80C0 当前其它指令或通信函数正在处理目标 DB。
80C3 已达到“READ_DBL”指令可同时激活的 大数目。

8xyy 常见错误代码

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

WRIT_DBL： 将数据写入到装载存储器的数据块中 (S7-300, S7-400)

说明  
可使用此指令将工作存储器中 DB 或 DB 数据区域的内容传送到装载内存（MMC 卡）中的 DB 
或 DB 区域。 源 DB 必须与执行有关，也就是说，不能使用属性 UNLINKED 来创建源 DB。 但
可使用指令“CREAT_DB”来创建源 DB。
为了确保数据一致性，正在执行“WRIT_DBL”时（这表明只要参数 BUSY = TRUE），不得更改

源区域。

参数 SRCBLK 和 DSTBLK 有以下限制：

• 对于类型为 BOOL  的 ANY 指针，长度必须可被 8 除尽。

• 对于类型为 STRING  的 ANY 指针，长度必须等于 1。
如果需要，可使用指令“TEST_DB (页 7624)”确定目标 DB 的长度。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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"WRIT_DBL”不会更改用户程序的校验和（如果写入使用一个指令创建的 DB）。 但是，在写

入已装载的 DB 时，此 DB 中的第一个条目会更改用户程序的校验和。

说明

"“WRIT_DBL”不适用于频繁地（或循环）将变量写入装载内存中。 这是因为 MMC 卡的工艺

限制了对此卡的写访问次数。

功能描述

“WRIT_DBL”指令将异步执行。即，可通过多次调用执行这一指令。 通过调用“WRIT_DBL”，且 
REQ  = 1，可启动该作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112) 

参数

下表列出了指令“WRIT_DBL”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ  = 1：写请求

SRCBLK Input ANY D 指向工作存储器中的 DB 的指针，需要

从该工作存储器读取数据

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：写入过程尚未完成。

DSTBLK Output ANY D 指向装载内存中的数据块的指针，需要

向该装载内存写入数据。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

0081 目标区域大于源区域。 
将源区域完全写入目标区域。 目标区域的其余字节保持不变。

7000 首次调用时，REQ = 0： 不传送数据；BUSY 值为“0”。
7001 首次调用时，REQ = 1： 已触发数据传送；BUSY  值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ  无关）： 已激活数据传输；BUSY  的值为“1”。
8081 源区域大于目标区域。 

将目标区域全部写满。 忽略源区域的其余字节。

8092 操作模式不正确： 当“WRIT_DBL”处于激活状态时，CPU 进入 STOP 模式。 在下次转入 RUN 模
式时，将提供此错误代码。 再次调用“WRIT_DBL”。

8093 没有为参数 SRCBLK  指定数据块，或指定了不在工作存储器中的数据块。

80B1 没有为参数 DSTBLK  指定数据块，或指定的数据块不是装载内存中的对象（例如，使用

“CREAT_DB (页 7617)”创建的 DB）。

80B4 不能更改带有 F 属性的 DB
80C0 目标当前正由其它指令或通信功能处理。 示例： 可将 DB 从 CPU 上传到编程设备 (PG)。 需

要使用“WRIT_DBL”来更改此 DB 的内容。

80C3 已达到“WRIT_DBL”指令可同时激活的 大数目。

8xyy 常见错误代码

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

DEL_DB： 删除数据块 (S7-300, S7-400)

说明  
可使用此指令来删除 CPU 的工作存储器中的数据块以及装载内存中的数据块（如果存在）。 
不得在当前或任何较低优先级中打开要删除的 DB，换言之，不得在两个 DB 寄存器之一或 B 
堆栈中输入要删除的 DB。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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否则，CPU 将在调用此指令时启动 OB 121。 如果 OB 121 不存在，则 CPU 切换到 STOP 模
式。 对于 S7-300（例外： CPU 318），未调用 OB 121 而删除 DB。

说明

建议不要使用“DEL_DB”来删除实例 DB，因为这样做始终会导致程序错误。 因此，请避免使用

“DEL_DB”来删除实例 DB。

下表说明了何时可使用“DEL_DB”来删除 DB。

若... 则使用“DEL_DB”...
DB 是通过调用指令“CREAT_DB”创建的 可将该 DB 删除。

传送到 CPU，未使用属性“仅存储在装载内存中”创建。 可将该 DB 删除。

使用属性“仅存储在装载内存中”创建 • 对于可以删除的 S7-300：
• 对于无法删除的 S7-400：

通过调用指令“CREA_DBL”创建 可以删除

DB 存储在闪存卡上 不能将该 DB 删除。

中断能力

此指令可由较高优先级来中断。 如果再次调用此指令，则将第二次调用终止，并将 
W#16#8091 输入到 RET_VAL  中。

参数

下表列出了指令“DEL_DB”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DB_NUMBER Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

要删除的 DB 的编号

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8091 "DEL_DB”调用是嵌套的，并且已超过所用 CPU 的 大嵌套层数。

8092 当前不能执行“删除 DB”功能，原因是：

• “压缩用户存储器”功能当前处于激活状态。

• 正在将要删除的 DB 从 CPU 复制到脱机项目。

• WinAC 软 CPU 在安装有 WinAC 的 PC 上的操作系统中检测到错误。

80A1 输入参数 DB_NUMBER 中有错误： 所选的实际参数

• 等于“0”
• 大于所用 CPU 的 大允许 DB 编号。

80B1 CPU 的工作存储器中不存在具有指定编号的 DB。
80B3 DB 位于闪存卡上。

80B4 DB 无法删除。 可能的原因：

• 该 DB 属于某个 F 程序。

• 该 DB 是 S7 通信块的一个实例（仅限于 S7-400）。

• 该 DB 是一个技术 DB。
80C1 由于存在临时资源限制，此时不能执行“删除 DB”功能。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

CREAT_DB： 创建数据块 (S7-300, S7-400)

说明  
可使用此指令来创建一个在用户程序中没有预定义值的数据块。 该 DB 存储有随机数据。 此
指令可创建一个具有指定区域内的编号且具有预定义大小的数据块。 此指令可将指定区域

中的 小编号分配给 DB。 如果要创建具有特定编号的 DB，请针对指定区域的上限和下限

输入同一编号。 不能分配用户程序中已有 DB 的编号。 DB 的长度必须用偶数来指定。

中断能力

此指令可由较高优先级的 OB 来中断。 如果在较高优先级的 OB 中调用指令“CREAT_DB”，则

将拒绝这一调用，并返回错误代码 W#16#8091。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“CREAT_DB”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LOW_LIMIT Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

下限值是可分配给数据块的编号范围内

的 低编号。

UP_LIMIT Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

上限值是可分配给数据块的编号范围内

的 高编号。

COUNT Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

计数值指示出需要为数据块预留的数据

字节数。 必须指定偶数字节（ 大值为 
65534）。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会包

含一个错误代码。

DB_NUMBER Output WORD I、Q、M、D、L 数据块编号就是所创建的数据块的编

号。 发生错误时（设置 RET_VAL  的第 
15 位），将在 DB_NUMBER  中输入值

“0”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

8091 调用了嵌套指令 CREAT_DB。
8092 “创建 DB”功能当前不可用，原因是： 

• “压缩用户存储器”功能当前处于激活状态。

• CPU 中 DB 的数目已达到可能的 大数目。

• H-CPU 正在运行向上链接或更新功能。

• WinAC 软 CPU 在安装有 WinAC 的 PC 上的操作系统中检测到错误。

• 上一次删除过程尚未完成

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明

80A1 DB 编号中的错误：

• 编号为“0”
• 编号超出 CPU 的特定 DB 数量

• 下限值 > 上限值

80A2 DB 长度错误：

• 长度为“0”
• 长度不是用偶数指定的

• 长度大于 CPU 的允许值

80B1 没有可用的 DB 编号。

80B2 没有足够的可用存储空间。

80B3 没有足够的连续可用存储空间（补救方法： 压缩存储器！）

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

CREA_DB： 创建掉电保持数据块 (S7-300, S7-400)

说明  
可使用此指令来创建一个在用户程序中没有预定义值的数据块。 该 DB 存储有随机数据。 此
指令可创建一个具有指定区域内的编号且具有预定义大小的数据块。 此指令可将指定区域

中的 小编号分配给 DB。 如果要创建具有特定编号的 DB，请针对指定区域的上限和下限

输入同一编号。 不能分配用户程序中已有 DB 的编号。 DB 的长度必须用偶数来指定。

根据为 ATTRIB  参数做出的选择，创建的 DB 具有属性 RETAIN 或 NON_RETAIN：

• RETAIN（=记忆性）表示 DB 在工作存储器的记忆性部分中创建。 这意味着在每次电源关

闭/打开和重新启动（暖启动）之后，DB 的当前值都将保留。

• NON_RETAIN（=无记忆性）表示 DB 在工作存储器的非记忆性部分中创建。 这意味着在

每次电源关闭/打开和重新启动（暖启动）之后，DB 的当前值都将待定。

如果记忆性工作存储器和非记忆性工作存储器之间没有区别，将忽略 ATTRIB  参数。 这意味

着在每次电源关闭/打开和重新启动（暖启动）之后，DB 的值都将保留。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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中断能力

“CREA_DB”指令可由较高优先级的 OB 来中断。 如果在较高优先级的 OB 中调用指令

“CREA_DB”，则将拒绝这一调用，并返回错误代码 W#16#8091 。

参数

下表列出了指令“CREA_DB”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LOW_LIMIT Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

下限值是可分配给数据块的编号范围内的

低编号。

UP_LIMIT Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

上限值是可分配给数据块的编号范围内的

高编号。

COUNT Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

计数值指示出需要为数据块预留的数据字

节数。 必须指定偶数字节（ 大值为 
65534）。

ATTRIB Input BYTE I、Q、M、D、L 或
常量

DB 属性：

• B#16#00: RETAIN
• B#16#04: NON_RETAIN

RET_VAL 返回 INT I、Q、M、D、L 如果执行指令时出错，则返回值中会包含

一个错误代码。

DB_NUMBER Output WORD I、Q、M、D、L 数据块编号就是所创建的数据块的编

号。 发生错误时（设置 RET_VAL  的第 
15 位），将在 DB_NUMBER  中输入值

“0”。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

8091 调用了嵌套指令 CREA_DB 。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明

8092 “创建 DB”功能当前不可用，原因是： 
• “压缩用户存储器”功能当前处于激活状态。

• WinAC 软 CPU 在安装有 WinAC 的 PC 上的操作系统中检测到错误。

8094 参数 ATTRIB 的值无效

80A1 DB 编号中的错误：

• 编号为“0”
• 编号超出 CPU 的特定 DB 数量

• 下限值 > 上限值

80A2 DB 长度错误：

• 长度为“0”
• 长度不是用偶数指定的

• 长度大于 CPU 的允许值

80B1 没有可用的 DB 编号。

80B2 没有足够的可用存储空间。

80B3 没有足够的连续可用存储空间（补救方法： 压缩存储器！）

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

CREA_DBL： 在装载存储器中创建数据块 (S7-300, S7-400)

说明   
可使用此指令在装载内存（MMC 卡）中创建新数据块。 此指令可创建一个具有指定区域内

的编号且具有预定义大小的数据块。 此指令可将指定区域中的 小编号分配给 DB。 如果要

创建具有特定编号的 DB，请针对指定范围的上限和下限输入同一编号。 不能分配用户程序

中已有 DB 的编号。 如果工作存储器和/或装载内存中已存在具有相同编号的 DB，或者该 DB 
作为复制 的 DB 存在，则将中断此指令，并生成错误信息。

说明

通过指令“TEST_DB (页 7624)”，可确定是否已存在具有相同编号的 DB。

参数 SRCBLK(source block) 所指向的数据区域的内容将写入 DB 中。 此数据区域必须是一个 
DB 或 DB 中的区域。 为了确保数据一致性，正在执行“CREA_DBL”时（这表明只要参数 BUSY 
= TRUE），不得更改此数据区域。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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只能使用“CREA_DBL”来创建和初始化具有 READ_ONLY 属性的 DB。
"CREA_DBL”不会更改用户程序的校验和。

功能描述

“CREA_DBL”指令将异步执行。即，可通过多次调用执行这一指令。 通过调用“CREA_DBL”，且 
REQ = 1，可启动该作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112) 

参数

下表列出了指令“CREA_DBL”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：请求创建 DB
LOW_LIMIT Input WORD I、Q、M、D、L 由“CREA_DBL”使用的用于向 DB 分配编号

的范围下限

UP_LIMIT Input WORD I、Q、M、D、L 由“CREA_DBL”使用的用于向 DB 分配编号

的范围上限

COUNT Input WORD I、Q、M、D、L 计数值指定需要为 DB 预留的数据字节

数。 必须指定偶数字节。

ATTRIB Input BYTE I、Q、M、D、L DB 属性：

第 0 位 = 1： UNLINKED：
该 DB 仅存在于装载内存

中。

第 1 位 = 1： READ_ONLY：
该 DB 是只读的。

第 2 位 = 1： NON_RETAIN：

该 DB 不是记忆性的。

位 3 至 7： 预留

SRCBLK Input ANY D 指向数据块的指针，该数据块的值将用于

初始化已创建的 DB
RET_VAL 返回 INT I、Q、M、D、L 错误信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY = 1：过程仍未完成。

DB_NUM Output WORD I、Q、M、D、L 已创建 DB 的编号

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 无错误

0081 目标范围大于源范围。 
将完整的源范围写入目标范围。 目标范围的其余字节用 0 填充。

7000 首次调用时，REQ = 0：未激活数据传输；BUSY  值为“0”。
7001 首次调用时，REQ = 1：已触发数据传输；BUSY  值为“1”。
7002 中间调用（与 REQ  无关）：已激活数据传输；BUSY  的值为“1”。
8081 源范围大于目标范围。 

目标范围已写满。 忽略源范围内的其余字节。

8091 调用了嵌套指令“CREA_DBL”。
8092 “创建数据块”功能当前不可用，原因是：

• “压缩用户存储器”功能当前处于激活状态。

• 已达到 CPU 上的 大数据块数目。

8093 没有为参数 SRCBLK  指定数据块，或指定了不在工作存储器中的数据块。

8094 为参数 ATTRIB  指定了尚不支持的属性。

80A1 DB 编号错误：

• 编号为 0 或不在 CPU 的有效范围内（CPU15xx：60001 至 60999）
• 编号超出 CPU 的特定 DB 数量

• 下限 > 上限

80A2 DB 长度错误：

• 长度为“0”
• 长度值为奇数

• 长度大于 CPU 的允许值

80B1 没有可用的 DB 编号

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明

80B2 工作存储器空间不足

80BB 装载内存空间不足

80C0 目标当前正由其它指令或通信功能处理。

80C3 已达到同时处于激活状态的指令“CREA_DBL”的 大数目。

8xyy 通用错误代码，例如：

• 源 DB 不存在，或仅以复制的形式存在

• DB 中的源范围不存在

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

TEST_DB： 测试数据块 (S7-300, S7-400)

说明  
在 S7-300 上接收到的指令中，有关 CPU 工作存储器或装载内存中数据块的信息；在 S7-400 
上接收到的指令中，有关 CPU 工作存储器中数据块的信息。  此指令可确定所选 DB 中的数

据字节数，并检查该 DB 是否是只读的。

参数

下表列出了指令“TEST_DB”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DB_NUMBER Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

要测试的 DB 的编号

RET_VAL 返回 INT I、Q、M、D、L 错误信息

DB_LENGTH Output WORD I、Q、M、D、L 所选 DB 中所存储的数据字节数。

WRITE_PROT Output BOOL I、Q、M、D、L 有关该 DB 的写保护标识符的信息（“1”表
示只读）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

80A1 输入参数 DB_NUMBER 中有错误： 所选的实际参数

• 等于“0”
• 大于所用 CPU 的 大允许 DB 编号。

80B1 CPU 上不存在具有指定编号的 DB。
80B2 该 DB 是使用关键字 UNLINKED 创建的。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

4.2.3.11 表功能 (S7-300, S7-400)

ATT： 将值添加到表格  (S7-300, S7-400)

说明  
此指令作为表中的第二个条目对参数 DATA 加以补充，并将条目数递增 1。 表格由字组成。 
可使用此指令来创建由“FIFO (页 7627)”和“LIFO (页 7632)”使用的表条目。

• 表“FIFO (页 7627)”或“LIFO (页 7632)”中的第一个条目用于指定该表的 大长度。

• 表格中的第二个条目指定现有条目数。

• 表格的第三个条目则包含了数据的第一个字。

说明

创建表格时，将初始化前两个条目。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“ATT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DATA Input WORD I、Q、M、D、L、P 
或常数

要在表格中输入的数据。

TABLE Input *Pointer I、Q、M、D 指向表“FIFO”或“LIFO”的起始地址。

* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。
如果条目数等于或大于表的长度，则不会将数据添加到该表，并且将“BR”的信号状态设置为

“0”。 

示例 (LAD)
只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时，才执行指令“ATT”。 在本例中，将把 DATA  作
为表中的第五个条目添加进来，并且条目数从 4 增加到 5 。
如果正确执行了指令“ATT”，则将“ENO”和 Q 0.0 的信号状态设置为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前：

TABLE（表长度） DBW10 = W#16#0006
条目数 DBW12 = W#16#0004

DBW14 = W#16#0012
DBW16 = W#16#0029
DBW18 = W#16#0090
DBW20 = W#16#0002
DBW22 = W#16#0000
DBW24 = W#16#0000

处理后：

TABLE（表长度） DBW10 = W#16#0006
条目数 DBW12 = W#16#0005

DBW14 = W#16#0012
DBW16 = W#16#0029
DBW18 = W#16#0090
DBW20 = W#16#0002
DBW22 = W#16#0024
DBW24 = W#16#0000

FIFO： 输出表格的第一个值 (S7-300, S7-400)

说明  
此指令将以函数值的形式输出表“FIFO”中的 旧的条目。 同时将条目数减一。 如果在表格中

尚存在其它条目，则将这些条目的编号均减一。 表“FIFO”由字组成。 可使用 ATT (页 7625) 
将值输入到表“FIFO”中。

• 表格中的第一个条目指定了表格的 大长度。

• 表格中的第二个条目指定现有条目数。

• 表格的第三个条目则包含了数据的第一个字。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“FIFO”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

TABLE Input *Pointer I、Q、M、D 指向表“FIFO”的起始地址。

RET_VAL 返回 WORD I、Q、M、D、L、
P

表“FIFO”中的 旧的条目。

* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
如果表“FIFO”为空（条目数 = 0），则 RET_VAL  保持不变，“BR/ENO”的信号状态设置为“0”。

示例 (LAD)
"只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时，才执行指令“FIFO”。 在本示例中，表格中第一

个条目将作为功能值 (MW 2.0) 返回。 将条目数从 5 递减为 4，表格中剩下的条目向下移动

一位。

如果正确执行了指令“FIFO”，则将“BR/ENO”和 Q 0.0 的信号状态设置为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前：

TABLE（表长度） DBW10 = W#16#0006
条目数 DBW12 = W#16#0005

DBW14 = W#16#0012
DBW16 = W#16#0029
DBW18 = W#16#0090
DBW20 = W#16#0002
DBW22 = W#16#0024
DBW24 = W#16#0000

RET_VAL MW2 = W#16#0000

处理后：

TABLE（表长度） DBW10 = W#16#0006
条目数 DBW12 = W#16#0004

DBW14 = W#16#0029
DBW16 = W#16#0090
DBW18 = W#16#0002
DBW20 = W#16#0024
DBW22 = W#16#0024
DBW24 = W#16#0000

RET_VAL MW2 = W#16#0012

TBL_FIND： 在表格中查找值 (S7-300, S7-400)

说明  
可使用此指令来搜索存储器以了解模式。 指令“TBL_FIND”用于在源模式（参数 PATRN）和源

表（参数 SRC）中的条目之间执行比较（参数 CMD）。 从参数 INDX 指定的条目开始，此

指令将搜索表中符合比较条件的下一条目。 条目编号存储在参数 INDX 中。 如果未找到匹

配项，则参数“INDX”将指向表的末尾，并且指令“TBL_FIND”的输出将被禁用。

• 如果 CMD = 1，则指令“TBL_FIND”搜索与参数 PATRN 的值相符的第一个值。

• 如果 CMD = 2，则指令“TBL_FIND”搜索与参数 PATRN  的值不相符的第一个值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7629



• 表格中的第一个条目指定了表格的 大长度。

• 表格的第二个条目包含有第一个表格值。

说明

请确保，将初始化表格的第一个条目（表格长度）。

参数

下表列出了指令“TBL_FIND”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input *Pointer I、Q、M、D 指向表格的起始地址。

PATRN Input *Pointer I、Q、M、D 指向待搜索的模式。

CMD Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定命令：

• B#16#01 = 等于

• B#16#02 = 不等于

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定表格条目的数据类型：

B#16#02 = BYTE
B#16#04= WORD
B#16#05=INT
B#16#06=DWORD
B#16#07=DINT
B#16#08=REAL

RET_VAL 返回 WORD I、Q、M、D、L、
P

如果正确执行操作，则返回值 
W#16#0000 。 

INDX InOut WORD I、Q、M、D、L 表格索引将提供以下信息：

• 输入： 开始搜索的条目编号。

• 输出： 与指定模式相匹配的条目编号。

* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL
如果发生以下任何情况，将不会变更表格值。 将“BR/ENO”的信号状态设置为“0”，并相应设

置返回值：

RET_VAL 说明

W#16#0007 参数 INDX  的值大于表长度的值。

W#16#0008 找不到相匹配的值。

W#16#0009 参数 E_TYPE 和/或 CMD  无效。

示例 (LAD)
只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时，才执行指令“TBL_FIND”。 在本例中，由于参数 
E_TYPE =“4”，因此表中的数据以字的形式存储，从参数 SRC  指向的地址开始。 这些字将与

存储在由参数 PATRN  指定的地址中的模式“5555”进行比较。 由于 CMD = 1，因此该指令搜

索参数 SRC  中与该模式匹配的第一个值。 参数 INDX  指向应开始搜索的地址。 指令执行完

之后，参数 INDX  指定在表中发现该模式的匹配项处的条目编号。 
如果正确执行了指令“TBL_FIND”，则将 ENO  和 Q 0.0 的信号状态设置为“1”，并将 RET_VAL  
设置为值 W#16#0000。
指令“MOVE”只是用于在每个循环中将“MW2”的值复位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前：

SRC （表长度） DBW0 = W#16#0004
DBW2 = W#16#1111
DBW4 = W#16#3333
DBW6 = W#16#5555
DBW8 = W#16#7777

表格中的第一个条目将指定查找指令

的长度。 值 0004 表示：将搜索接下

来的四个条目。

INDX MW2 = W#16#0000 INDX  从 DW0（执行前）传送到 
DW6（执行后），因为 DW6 的模式

与 PATRN  的模式 5555 相匹配。

PATRN DBW10 = W#16#5555  

处理后：

INDX MW2 = W#16#0003  

LIFO： 输出表格的 后一个值 (S7-300, S7-400)

说明  
此指令将以函数值的形式输出表“LIFO”中的 新的条目。 同时将条目数减一。 表“LIFO”由字

组成。 可使用指令 ATT (页 7625) 将值输入到表“LIFO”中。

• 表格的第一个条目指定该表格的 大条目数（表格长度）。

• 表格中的第二个条目指定现有条目数。

• 表格的第三个条目则包含了数据的第一个字。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“LIFO”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

TABLE Input *Pointer I、Q、M、D 指向表“LIFO”的起始地址。

RET_VAL 返回 WORD I、Q、M、D、L、P 表“LIFO”中的 新的条目。

* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
如果表“LIFO”为空（条目数 = 0），则 RET_VAL  保持不变，“BR/ENO”的信号状态设置为“0”。

示例 (LAD)
只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时，才执行指令“LIFO”。 在本例中，表“LIFO”中的

新条目将以函数值的形式返回 (MW 2.0)。 条目数从 5 递减为 4。
如果正确执行了“LIFO”，则将“ENO”和 Q 0.0 的信号状态设置为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前：

TABLE （表长度） DBW10 = W#16#0006
条目数 DBW12 = W#16#0005

DBW14 = W#16#0012
DBW16 = W#16#0029
DBW18 = W#16#0090
DBW20 = W#16#0002
DBW22 = W#16#0024
DBW24 = W#16#0000

RET_VAL MW2 = W#16#0000

处理后：

TABLE （表长度） DBW10 = W#16#0006
条目数 DBW12 = W#16#0004

DBW14 = W#16#0012
DBW16 = W#16#0029
DBW18 = W#16#0090
DBW20 = W#16#0002
DBW22 = W#16#0024
DBW24 = W#16#0000

RET_VAL MW2 = W#16#0024

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TBL： 执行表格指令 (S7-300, S7-400)

说明  
此指令使用源表来执行指定指令（参数 CMD），并将结果写入表中的同一条目。

• 表格的第一个条目指定该表格的 大条目数（表格长度）。

• 表格的第二个条目包含有第一个表格值。

• 如果将参数 E_TYPE 设置为 REAL ，则用于求反码的 CMD  值无效。

说明

创建表格时，将初始化第一个条目。

参数

下表列出了指令“TBL”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input *Pointer I、Q、M、D 指向表格的起始地址。

CMD Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定待执行的指令。 以下指令有效：

B#16#03 = 求反码

B#16#04 = 删除

B#16#05 = 取反

B#16#06 = 平方根

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定表格条目的数据类型。 下列数据类型

有效：

B#16#04 = WORD
B#16#05 = INT
B#16#06 = DWORD
B#16#07 = DINT
B#16#08 = REAL

RET_VAL 返回 WORD I、Q、M、D、L、
P

如果正确执行操作，则返回值 
W#16#0000 。 

* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL
如果参数 CMD  或 E_TYPE 无效，并且/或者参数 CMD  和 E_TYPE  不匹配，则表中的值保持

不变。 将 BR/ENO 的信号状态设置为“0”，并将 RET_VAL 设置为值 W#16#0008 。

示例 (LAD)
只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时，才执行指令“TBL”。 在本例中，参数 SRC  指向

将由此指令处理的数据块中的地址。 由于参数 E_TYPE  = 4，因此表中的数据将以字的形式

存储，从参数 SRC 指定的地址开始。 由于 CMD  = 4（清除），因此在执行指令“TBL”时，表

中的所有字将被清除（设置为“0”）。 如果表中第一个条目的表长度值为“5”，则会导致将表

中的下面五个条目删除。

如果正确执行了指令“TBL”，则将 ENO  和 Q 0.0 的信号状态设置为“1”，并将 RET_VAL 设置

为值 W#16#0000。

处理前：

SRC （表长度） DBW0 = W#16#0005
DBW2 = W#16#2000
DBW4 = W#16#3000
DBW6 = W#16#4000
DBW8 = W#16#5000
DBW10 = W#16#6000

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理后：

SRC （表长度） DBW0 = W#16#0005
DBW2 = W#16#0000
DBW4 = W#16#0000
DBW6 = W#16#0000
DBW8 = W#16#0000
DBW10 = W#16#0000

TBL_WRD： 从表格中复制值  (S7-300, S7-400)

说明  
指令“TBL_WRD”（从复制表中的值）可将由参数 INDX 指定的条目从表 SRC 复制到 DEST 输
出。 如果 INDX 的值小于 (SRC[0]) 表的第一个字中指定的 大长度，则该值将递增。 如果

参数 INDX 指定 后一个表条目，则在执行之后将输出位设置为“0”。
• 表格的第一个条目指定该表格的 大条目数（表格长度）。

• 表格的第二个条目包含有第一个表格值。

说明

创建表格时，将初始化第一个条目。

参数

下表列出了指令“TBL_WRD”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input *Pointer I、Q、M、D 指向表格的起始地址。

DEST Input *Pointer I、Q、M、D 指向目标的起始地址。

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定表格条目的数据类型。 下列数据类

型有效：

• B#16#04 = WORD
• B#16#05 = INT
• B#16#06 = DWORD
• B#16#07 = DINT
• B#16#08 = REAL

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL 返回 WORD I、Q、M、D、L、
P

如果正确执行操作，则返回值 
W#16#0000。 

Q Output BOOL Q、M、D、L 如果变量 INDX 的值为调用“TBL_WRD”时
表中的 后一个值，则将返回值“0”。

INDX InOut WORD I、Q、M、L 待复制条目的编号。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
如果发生以下任何一种情况，则不执行“TBL_WRD”。 将 ENO 的信号状态设置为“0”，并相应

设置返回值：

RET_VAL 说明

W#16#0007 索引为“0”。
W#16#0008 E_TYPE 有效。

W#16#0009 索引超出表格范围。

示例

"TBL_WRD" 指令执行，只有输入  I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时。 在本例中，由于 E_TYPE 
= 4，因此会将存储在由 SRC 引用的表条目中的数据字复制到由 DEST 引用的条目。 INDX 的
值指向要复制的表条目。 执行“TBL_WRD”之后，INDX 的值自动递增一个条目。 如果 INDX 的
内容不是调用“TBL_WRD”时的 后一个表条目，则在执行后将输出 ENO 设置为“1”。
如果正确执行了“TBL_WRD”，则将 ENO 的信号状态设置为“1”，并将 RET_VAL 设置为 
W#16#0000。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前：

SRC（表长度） DBW0 = W#16#0004
DBW2 = W#16#2000
DBW4 = W#16#3000
DBW6 = W#16#4000
DBW8 = W#16#5000

INDX MW1 = W#16#0001
DEST DBW20 = W#16#0000

处理前：

INDX MW1 = W#16#0002
DEST DBW20 = W#16#2000

WRD_TBL： 将表格元素与值进行逻辑关联并保存  (S7-300, S7-400)

说明  
此指令可执行带有源项目和由参数 INDX 引用的表中条目的指定指令（参数 CMD）。 只有

参数 INDX 的值小于存储在表中第一个字中的表长度时，此指令才会执行。

• 表格的第一个条目指定该表格的 大条目数（表格长度）。

• 表格的第二个条目包含有第一个表格值。

• 如果由参数 E_TYPE 指定的数据类型为 REAL，则参数 CMD 只能为“传送”。

说明

创建表格时，将初始化第一个条目。

参数

下表列出了指令“WRD_TBL”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SRC Input *Pointer I、Q、M、D 指向源数据

TABLE Input *Pointer I、Q、M、D 指向表格的起始处。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

CMD Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定待执行的指令。 以下指令有效：

B#16#0E = 传送

B#16#07 =“与”逻辑运算

B#16#08 =“或”逻辑运算

B#16#09 =“异或”逻辑运算

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定表格条目的数据类型。 下列数据类

型有效：

B#16#04 = WORD
B#16#05 = INT
B#16#06 = DWORD
B#16#07 = DINT
B#16#08 = REAL

RET_VAL 返回 WORD I、Q、M、D、L、
P

如果指令正确执行，则返回值 
W#16#0000 。

Q Output BOOL Q、M、D、L 如果参数 INDX  中的变量含有表中 后

一个条目的编号，则设置为“0”。
INDX InOut WORD I、Q、M、D、L 待执行指令的条目编号。

* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
如果发生以下任何一种情况，则不执行指令“WRD_TBL”。 将 ENO 的信号状态设置为“0”，并

相应设置返回值：

RET_VAL 说明

W#16#0007 索引为 0。
W#16#0008 参数 CMD  或 E_TYPE 无效，或参数 CMD 和 E_TYPE 不匹配。

W#16#0009 索引超出表格范围。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例 (LAD)
将执行指令“WRD_TBL”，只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时。 在本例中，由于参数 
E_TYPE =“6”，因此表中数据的双字保存在由 TABLE  指定的地址中。 表中的第一个字指示该

表含有三个双字。 值 INDX  指向需要修改的表条目。 由于 CMD  = 8，因此此指令使用参数 
INDX  指向的值来执行一次“或”运算。 由于 INDX  = 2，因此第二个双字 (66665544) 与参

数 SRC  指向的值 (11111111) 执行“或”运算。 指令执行之后，“或”运算的结果 
(77775555) 写回该表，且 INDX  的值自动递增一个条目。 如果参数 INDX  指向 后一个表

条目，则在执行完指令之后，将“Q”输出位设置为“0”。 在本例中，INDX  的值没有设置为此

表中的 后一个条目，因此在执行之后，将“Q”输出设置为“1”。
如果正确执行了指令“WRD_TBL”，则将 ENO  和 Q 0.0 的信号状态设置为“1”，并将 RET_VAL 
设置为值 W#16#0000。

处理前：

SRC DBD20 = DW#16#11111111
TABLE （表长度） DBW0 = W#16#0003

DBD2 = DW#16#99998877
DBD6 = DW#16#66665544
DBD10 = DW#16#33332222

INDX MW1 = W#16#0002

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理后：

TABLE （表长度） DBW0 = W#16#0003
DBD2 = DW#16#99998877
DBD6 = DW#16#77775555
DBD10 = DW#16#33332222

INDX MW1 = W#16#0003

DEV： 计算标准偏差 (S7-300, S7-400)

说明  
此指令用于计算存储在一个表中（指令“TBL (页 7635)”）中的一组值的标准偏差。 结果将

存储在 OUT  中。 可通过以下公式计算标准偏差：

其中： 
• Sum = 指令“TBL (页 7635)”中的值之和

• N = 指令“TBL (页 7635)”中的值数目

• Sqsum = 指令“TBL (页 7635)”中所有值的平方和

所有计算都使用 IEEE 浮点型值，由指令“DEV”自动执行必要的类型转换。

• 表格的第一个条目包含有该表格的条目数（表格长度）。

• 表格的第二个条目包含有第一个表格值。

• 表条目的大小和计算值（参数 OUT）由参数 E_TYPE 来指定。

参数

下表列出了指令“DEV”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

TBL Input *Pointer I、Q、M、D **指向值表的起始地址。

OUT Input *Pointer I、Q、M、D **指向计算出的标准偏差值的地址。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定表格条目的数据类型。 下列数据类型

有效：

B#16#05 = INT
B#16#07 = DINT
B#16#08 = REAL

RET_VAL 返回 WORD I、Q、M、D、L、
P

如果正确执行操作，则返回值 
W#16#0000 。 

* 跨区域寄存器间接寻址的双字指针

** 源块和目标块必须相同

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
如果发生以下任何一种情况，则不执行指令“DEV”。 将 BR/ENO 的信号状态设置为“0”，并相

应设置返回值：

RET_VAL 说明

W#16#0001 “DEV”的某个参数的存储器类型无效。

W#16#0002 参数 E_TYPE 无效。

W#16#0004 表格长度为零。

示例 (LAD)
只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时，才执行指令“DEV”。 在本示例中，共有五个表

格值。 这指定表格中的第一个字。 表值的数据类型为 REAL。 这种情况由参数 E_TYPE 来指

示。

如果正确执行了“DEV”，则将 ENO  和 Q 0.0 的信号状态设置为“1”，并将 RET_VAL 设置为

“W#16#0000”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前：

TBL （表长度） DBW100 = W#16#0005
DBD102 = 2.0
DBD106 = 4.0
DBD110 = 8.0
DBD114 = 16.0
DBD118 = 32.0

OUT DBD130 = 0.0

处理后：

OUT DBD130 = 12.19836055

CDT： 关联数据表 (S7-300, S7-400)

说明  
此指令用于将一个输入值（参数 IN）与现有输入值表（参数 IN_TBL）进行比较，并找到大

于或等于该输入值的第一个值。 根据所找到的值的索引，随后使用找到的值将相应输出值

（参数 OUT）复制到输出值表（参数 OUT_TBL）。

• 输入表中的值必须按升序顺序进行排列。 即， 小的值位于第一个表格条目， 大的值

位于 后一个表格条目。

• 输入值大小、表值和输出值由参数 E_TYPE 来定义。

• 表格的第一个条目包含有该表格中的条目数（表格长度）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7644 编程和操作手册, 11/2022



• 表格的第二个条目包含有第一个表格值。

• 两个表中的条目数必须相同且大于零。

说明

创建每个表格时，将初始化第一个条目。

参数

下表列出了指令“CDT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IN_TBL Input *Pointer I、Q、M、D 指向输入表的起始处。

OUT_TBL Input *Pointer I、Q、M、D 指向输出表的起始处。

IN Input *Pointer I、Q、M、D 指向输入表。

OUT Input *Pointer I、Q、M、D 指向输出表。

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定表格条目的数据类型。 下列数据类

型有效：

B#16#05 = INT
B#16#07 = DINT
B#16#08 = REAL

RET_VAL 返回 WORD I、Q、M、D、L、
P

如果正确执行操作，则返回值 
W#16#0000 。 

* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
如果发生以下任何一种情况，则不执行 CDT。 将 BR/ENO 的信号状态设置为“0”，并相应设

置返回值：

RET_VAL 说明

W#16#0001 为 CDT  的某个参数指定了无效存储器类型。

W#16#0002 参数 E_TYPE 无效。

W#16#0003 输入表与输出表的长度不匹配。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7645



RET_VAL 说明

W#16#0004 表格长度为零。

W#16#0007 参数 IN_TBL 中没有值大于或等于输入值。

示例 (LAD)
只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时，才执行指令“CDT”。 在本例中，参数 IN_TBL 和 
OUT_TBL 个具有 5 个表条目。 可以通过相应表格中的第一个字来指定。 表格值的数据类型

为 INTEGER。 这种情况由参数  E_TYPE 来指示。 参数 IN 的值为 22。大于或等于“22”的参数  
IN_TBL 的值为“64”，其索引为“5”。 OUT_TBL 中的相应值为“25”。 因此，在参数 OUT 中写

入值“25”。
如果正确执行了指令“CDT”，则将 ENO  和 Q 0.0 的信号状态设置为“1”，并将 RET_VAL  设置

为 W#16#0000 。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前：

IN_TBL （表长度） DBW0 = W#16#0005
DBW2 = 2
DBW4 = 4
DBW6 = 8
DBW8 = 16
DBW10 = 64

OUT_TBL （表长度） DBW100 = W#16#0005
DBW102 = 5
DBW104 = 10
DBW106 = 15
DBW108 = 20
DBW110 = 25

IN DBW200 = 22
OUT DBW210 = 0

处理后：

OUT DBW210 = 25

TBL_TBL： 链接表 (S7-300, S7-400)

说明  
此指令使用两个源表（参数 TBL1  和 TBL2）中的相应条目来执行参数 CMD  指定的命令，并

将结果写入目标表（参数 DEST_TBL）中的相应条目。

• 数据类型 INT、DINT 和 REAL 仅对数学运算指令有效。

• 表格的第一个条目包含有该表格中的条目数（表格长度）。

• 所有表中的条目数必须相同且大于零。

说明

创建每个表格时，将初始化第一个条目。

指令
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参数

下表列出了指令“TBL_TBL”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

TBL1 Input *Pointer I、Q、M、D 指向第一个源表的起始处。

TBL2 Input *Pointer I、Q、M、D 指向第二个源表的起始处。

DEST_TBL Input *Pointer I、Q、M、D 指向目标表的起始处。

CMD Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定待执行的命令。 以下命令有效：

B#16#07 =“与”逻辑运算

B#16#08=“或”逻辑运算

B#16#09 =“异或”逻辑运算

B#16#0a = 加
B#16#0b = 减
B#16#0c = 乘
B#16#0d = 除

E_TYPE Input BYTE I、Q、M、D、L、
P

指定表格条目的数据类型。 下列数据类型

有效：

B#16#04 = WORD
B#16#05 = INT
B#16#06 = DWORD
B#16#07 = DINT
B#16#08 = REAL

RET_VAL 返回 WORD I、Q、M、D、L、
P

如果正确执行操作，则返回值 
W#16#0000 。 

* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL
如果发生以下任何一种情况，则不执行指令“TBL_TBL”。 将 BR/ENO 的信号状态设置为“0”，并

相应设置返回值：

RET_VAL 说明

W#16#0001 为指令“TBL_TBL”的某个参数指定了无效存储器区域。

W#16#0002 参数 E_TYPE 无效。

W#16#0003 输入表与输出表的长度不匹配。

W#16#0004 表格长度为零。

W#16#0005 参数 E_TYPE 和 CMD 不匹配。

W#16#0006 参数 CMD 无效。

示例 (LAD)
只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时，才执行指令“TBL_TBL”。 在本例中，每个表都有 3 
个表条目。 可以通过相应表格中的第一个字来指定。 表值的数据类型为 WORD。E_TYPE 用
于指定数据类型。CMD 指定链接 TBL1  和 TBL2  时所使用的命令。

如果正确执行了指令“TBL_TBL”，则将 ENO 和 Q 0.0 的信号状态设置为“1”，并将 RET_VAL 设
置为值 W#16#0000。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前：

TBL1 （表长度） DBW0 = W#16#0003
DBW2 = W#16#00FF
DBW4 = W#16#FF00
DBW6 = W#16#FFFF

TBL2 （表长度） DBW20 = W#16#0003
DBW22 = W#16#1111
DBW24 = W#16#2222
DBW26 = W#16#3333

DEST_TBL （表长度） DBW40 = W#16#0003
DBW42 = W#16#0000
DBW44 = W#16#0000
DBW46 = W#16#0000

处理后：

DST_TBL （表长度） DBW40 = W#16#0003
DBW42 = W#16#0011
DBW44 = W#16#2200
DBW46 = W#16#3333

PACK： 收集/分发表格数据 (S7-300, S7-400)

说明  
此指令用于在任何地址与某个表之间传送数据。 传送方向由参数 DIR  来指定。 指令 PACK 的
每次执行将处理 多 5 个数据块（P_DATA1  至 P_DATA5）。 如果参数 DIR  =“to”，则指令 
PACK 将数据从地址传送到指定的表。 如果参数 DIR =“from”，则将数据从表分配到指定地址。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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将数据传送到表（“to”）的规则如下：

• 将单个位 (BOOL) 传送到表中的下一个可用位。

• 8 位数据类型传送到表中的下一可用字节。 将一个字节写入表中时，以零填充前一个字

节中尚未使用的位。

• 16 和 32 位数据类型传送到表中的下一可用字。 将一个字写入表中时，以零填充前一个

字中尚未使用的位。

“从”表格传送数据的规则如下：

• 不能跳过表的区段。

• 将从表传送所有类型为 BOOL 的指定数据。

• 8 位数据类型传送到表中的第一个可用字节。 在从表传送的字节中不包括表内前一个字

节中未使用位。

• 16 和 32 位数据类型从表格中的第一个可用字开始传送。 从表传送的字中不包括表内前

一个字中的未使用位。

以下数据类型对指针 ANY 有效，并受“PACK”支持： BOOL, WORD, INT, BYTE, DINT, REAL, 
CHAR, DWORD.

参数

下表列出了指令“PACK”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

TABLE Input *Pointer I、Q、M、D 指向表格的起始处。

P_DATA1 Input ANY I、Q、M、D 指向待传送数据的块的起始处。

P_DATA2 Input ANY I、Q、M、D 指向待传送数据的块的起始处。

P_DATA3 Input ANY I、Q、M、D 指向待传送数据的块的起始处。

P_DATA4 Input ANY I、Q、M、D 指向待传送数据的块的起始处。

P_DATA5 Input ANY I、Q、M、D 指向待传送数据的块的起始处。

ERR_CODE Output WORD I、Q、M、D、L、P 如果正确执行操作，则返回值 
W#16#0000。 

DIR Static BOOL I、Q、M、D、L 传送方向。 可以为下列信号状态： 
0=to（到），1=from（从）。

* 指针格式为双字，用于跨区域间接寄存器寻址

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL
如果发生以下任何一种错误情况，则不执行指令“PACK”。 将 BR/ENO 的信号状态设置为“0”，
并相应设置 ERR_CODE：

ERR_CODE 说明

W#16#0001 为指令“PACK”的某个参数指定了无效存储器区域。

W#16#0002 指令“E_TYPE”无效。

示例 (LAD)
"只有输入 I 0.0 的信号状态为“1”（激活）时，才执行指令“PACK”。 在本示例中，共将四个数

据块传送“到”表中。

如果正确执行了“PACK”，则将 ENO 和 Q 0.0 的信号状态设置为“1”，并将 ERR_CODE 设置为

“W#16#0000”。

说明

可以通过“数据块编辑器”对静态参数进行初始化。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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处理前：

TABLE DBB0 = B#16#00
DBB1 = B#16#00
DBB2 = B#16#00
DBB3 = B#16#00
DBB4 = B#16#00
DBB5 = B#16#00

P_DATA1 M 200.0 = TRUE
M 200.1 = TRUE

P_DATA2 MB210 = B#16#FF
P_DATA3 M 300.0 = TRUE

M 300.1 = TRUE
P_DATA4 MW330 = W#16#FFFF
实例 DB 
PACK_DB

 

DIR DBX58.0 = FALSE

处理后：

TABLE DBB0 = B#16#03
DBB1 = B#16#FF
DBB2 = B#16#03
DBB3 = B#16#00
DBB4 = B#16#FF
DBB5 = B#16#FF

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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4.2.3.12 寻址 (S7-300, S7-400)

GEO_LOG： 确定模块的起始地址 (S7-300, S7-400)

说明   
信号模块的通道已知道该模块的相关模块插槽。 通过“GEO_LOG”，可确定该模块的相关起

始地址，即 小的 I 或 O 地址。

如果针对电源模块或具有封装地址的模块 (ET 200S) 使用指令“GEO_LOG”，则将返回诊断地

址。

参数

下表列出了指令“GEO_LOG”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MASTER Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

区域 ID：
• 0，如果集中式配置中的插槽位于： 机

架 0 至 3（对于 S7-300）或 0 至 21
（对于 S7-400）

• 1 到 32： 相关现场设备的 DP 主站系

统 ID，如果插槽位于 PROFIBUS 上的

现场设备上

• 100 到 115： 相关现场设备的 
PROFINET IO 系统 ID，如果插槽位于 
PROFINET 上的现场设备上

STATION Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

• 机架号，如果区域标识符 = 0。
• 现场设备的设备号，如果区域 ID > 0

SLOT Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

插槽号

SUBSLOT Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

子模块插槽（如果不能插入子模块，则必

须在此处输入“0”）
RET_VAL 返回 INT I、Q、M、D、L 错误信息

LADDR Output WORD I、Q、M、D、L 模块的起始地址

LADDR  的位 15 指示是否存在输入地址

（位 15 = 0）或输出地址（位 15 = 1）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8094 未使用指定 SUBNETID  来组态子网。

8095 参数 STATION 的值非法

8096 参数 SLOT 的值非法

8097 参数 SUBSLOT 的值非法

8099 未组态此插槽。

809A 没有为所选插槽组态接口模块地址。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

LOG_GEO： 确定属于逻辑地址的槽位 (S7-300, S7-400)

说明

使用此指令，可以确定属于某个逻辑地址的模块插槽以及在用户数据地址空间中的偏移。 

参数

下表列出了指令“LOG_GEO”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或常

数

模块的任何逻辑地址

位 15 指示是否存在输入地址（位 15 
= 0）或输出地址（位 15 = 1）。

RET_VAL 返回 INT I、Q、M、D、L 错误信息

AREA Output INT I、Q、M、D、L 区域 ID： 指示如何编译其余输出参

数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

MASTER Output INT I、Q、M、D、L 区域 ID：
• 0，如果插槽位于集中式组态中。 

机架 0 至 3（对于 S7-300）或 0 
至 21（对于 S7-400）

• 1 到 32： 相关现场设备的 DP 主站

系统 ID，如果插槽位于 
PROFIBUS 上的现场设备上

• 100 到 115： 相关现场设备的 
PROFINET IO 系统 ID，如果插槽

位于 PROFINET 上的现场设备上

STATION Output INT I、Q、M、D、L 以下条件时的机架编号：

• 区域 ID = 0
• 现场设备的设备号，如果区域 ID 

> 0
SLOT Output INT I、Q、M、D、L 插槽号

SUBSLOT Output INT I、Q、M、D、L 接口模块号

OFFSET Output INT I、Q、M、D、L 相关模块的用户数据地址区域中的偏

移

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 AREA

AREA 的值 系统 MASTER、STATION、SLOT、SUBSLOT  和 OFFSET 的含义

0 S7-400 MASTER：0
STATION：机架号

SLOT：插槽号

SUBSLOT：0
OFFSET：逻辑地址与逻辑基本地址的差值。

1 S7-300 MASTER：0
STATION：机架号

SLOT：插槽号

SUBSLOT：0
OFFSET：逻辑地址与逻辑基本地址的差值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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AREA 的值 系统 MASTER、STATION、SLOT、SUBSLOT  和 OFFSET 的含义

2 PROFIBUS DP MASTER：DP 主站 ID
STATION：设备号

SLOT：站中的插槽号

SUBSLOT：0
OFFSET：相关模块的用户数据地址区域中的偏移

PROFINET IO MASTER：PROFINET IO 系统 ID
STATION：设备号

SLOT：站中的插槽号

SUBSLOT：子模块号

OFFSET： 相关模块的用户数据地址区域中的偏移

3 S5-P 区域 MASTER：0
STATION：机架号

SLOT： 插槽盒 
SUBSLOT 的插槽号：0
OFFSET：S5 x 区域中的地址

4 S5-Q 区域 MASTER：0
STATION：机架号

SLOT： 插槽盒 
SUBSLOT 的插槽号：0
OFFSET：S5 x 区域中的地址

5 S5-IM3 区域 MASTER：0
STATION：机架号

SLOT： 插槽盒 
OFFSET 的插槽号： S5 x 区域中的地址

6 S5-IM4 区域 MASTER：0
STATION：机架号

SLOT： 插槽盒 
SUBSLOT 的插槽号：0
OFFSET：S5 x 区域中的地址

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8090 指定的逻辑地址无效

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

RD_LGADR： 确定模块的所有逻辑地址 (S7-300, S7-400)

说明   
使用数据块、集中式子模块或 PNIO 子模块的逻辑地址。 使用此指令来确定此模块和子模块

中所有声明的逻辑地址。 此前已对逻辑地址到模块和子模块的分配进行组态。 指令

“RD_LGADR”可按升序在参数 PEADDR  或 PAADDR  中输入已确定的逻辑地址。

参数

下表列出了指令“RD_LGADR”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

地址区域标识符：

• B#16#00：LADDR  第 15 位指定是

存在输入地址（第 15 位 = 0）还是

输出地址（第 15 位 = 1）。

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55  = 外设输出 (PQ)

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

一个逻辑地址

RET_VAL 返回 INT I、Q、M、D、L 错误信息

PEADDR Output ANY I、Q、M、D、L PI 地址数组，数组元素的数据类型必须

是 WORD。
PECOUNT Output INT I、Q、M、D、L 返回的 PI 地址数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

PAADDR Output ANY I、Q、M、D、L PQ 地址数组，数组元素的数据类型必

须是 WORD。
PACOUNT Output INT I、Q、M、D、L 返回的 PQ 地址数

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8090 指定的逻辑地址无效，或参数 IOID 的值非法。

80A0 输出参数 PEADDR 中有错误： 数组元素的数据类型不是 WORD。 （只有 S7-400 和 CPU 318 
才有此错误代码。）

80A1 输出参数 PAADDR 中有错误： 数组元素的数据类型不是 WORD。 （只有 S7-400 和 CPU 318 
才有此错误代码。）

80A2 输出参数 PEADDR 中有错误： 指定数组无法容纳所有逻辑地址。

80A3 输出参数 PAADDR 中有错误： 指定数组无法容纳所有逻辑地址。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

GADR_LGC： 查询模块的逻辑起始地址 (S7-300, S7-400)

说明   
基于信号模块的通道，可以知道相应模块插槽和该模块的用户数据地址区域中的偏移。 通
过指令“GADR_LGC”，可确定该模块的相关逻辑基本地址，即 小的 I 或 Q 地址。

如果针对电源模块或具有封装地址的模块 (ET 200S) 使用指令“GADR_LGC”，则将返回诊断地

址。

指令
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参数

下表列出了指令“GADR_LGC”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

SUBNETID Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

区域 ID：
• 0，如果插槽是机架 0（中央机架）

或机架 1 至 21（扩展机架）之一。

• 相应分布式 I/O 系统的 DP 主站系统 
ID，如果插槽位于一台分布式 I/O 设
备上。

RACK Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

• 机架号，如果区域标识符为 0。
• 分布式 I/O 设备的设备号，如果区域

标识符 > 0。
SLOT Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

插槽号

SUBSLOT Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

子模块插槽（如果不能插入子模块，则

必须在此处输入“0”）
SUBADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

模块的用户数据地址区域中的偏移

RET_VAL 返回 INT I、Q、M、D、L 错误信息

IOID Output BYTE I、Q、M、D、L 地址区域标识符：

• B#16#54  = 外设输入 (PI)
• B#16#55  = 外设输出 (PQ)
对于混合模块，此指令可提供低位地址

的区域标识符。 如果地址是相同的，则

此指令将提供标识符 B#16#54。
LADDR Output WORD I、Q、M、D、L 模块的逻辑基本地址

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8093 参数 SUBNETID  的值无效（指令“GADR_LGC”对于 PROFINET IO 来说无效）。

8094 未使用指定 SUBNETID  来组态子网。

8095 参数 RACK 的值非法

8096 参数 SLOT 的值非法

8097 参数 SUBSLOT 的值非法

8098 参数 SUBADDR 的值非法

8099 未组态此插槽。

809A 未组态所选插槽的子地址（仅适用于 CPU 和接口模块的集中式 IO 设备）。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

LGC_GADR： 确定属于逻辑地址的槽位 (S7-300, S7-400)

说明    
使用此指令，可以确定属于某个逻辑地址的模块插槽以及在用户数据地址空间中的偏移。

说明

指令“LGC_GADR”无法在具有封装地址的模块 (ET 200S) 上使用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“LGC_GADR”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

地址区域标识符：

• B#16#00：LADDR 的第 15 位指定

是存在输入地址（第 15 位 = 0）还

是输出地址（第 15 位 = 1）。

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55  = 外设输出 (PQ)
如果该模块是混合模块，则必须指定低

位地址的区域标识符。 如果地址相同，

则必须指定 B#16#54 。
LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

逻辑地址

对于混合模块，必须指定两个地址中较

低的地址。

RET_VAL 返回 INT I、Q、M、D、L 错误信息

AREA Output BYTE I、Q、M、D、L 区域 ID： 指示如何编译其余输出参数。

RACK Output WORD I、Q、M、D、L 机架号

SLOT Output WORD I、Q、M、D、L 插槽号

SUBADDR Output WORD I、Q、M、D、L 相关模块的用户数据地址区域中的偏

移。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

如果在冗余模式下使用 S7-400H 自动化系统，并在参数 LADDR  中调用指令“LGC_GADR”时
指定所连接的 DP 从站中某个模块的逻辑地址，则将在参数 RACK  中提供处于激活状态的通

道的 DP 主站系统 ID。 如果不存在处于激活状态的通道，则将相关 DP 主站系统的 DP 主站

系统 ID 输出到主站 CPU。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 AREA
输出参数 AREA  指定如何编译输出参数 RACK、SLOT  和 SUBADDR 。 下表说明了这种依赖性。

AREA 的值 系统 RACK、SLOT  和 SUBADDR 的含义

0 S7-400 RACK ：机架号

SLOT ： 插槽号

SUBADDR ： 逻辑地址与逻辑基本地址间的差值。

1 S7-300 RACK ：机架号

SLOT ： 插槽号

SUBADDR ： 逻辑地址与逻辑基本地址间的差值。

2 DP RACK ：（低字节）： 设备号

RACK ： （高字节）： DP 主站 ID
SLOT ： 站中的插槽号

SUBADDR ： 相关模块的用户数据地址区域中的偏移

3 S5-P 区域 RACK ：机架号

SLOT ： 插槽盒的插槽号

SUBADDR ： S5 x 区域中的地址

4 S5-Q 区域 RACK ：机架号

SLOT ： 插槽盒的插槽号

SUBADDR ： S5 x 区域中的地址

5 S5-IM3 区域 RACK ：机架号

SLOT ： 插槽盒的插槽号

SUBADDR ： S5 x 区域中的地址

6 S5-IM4 区域 RACK ：机架号

SLOT ： 插槽盒的插槽号

SUBADDR ： S5 x 区域中的地址

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8090 指定的逻辑地址无效，或参数 IOID 的值非法。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明

8093 通过参数 IOID  和 LADDR  选择的模块不能使用此指令。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

4.2.3.13 附加功能 (S7-300)

智能从站 (S7-300)

SET_ADDR：将网络地址设置为自己的智能从站 (S7-300)

说明

可使用该指令更改 iSlave DP 接口的 DP 地址。寻址是通过 DP 接口的诊断地址进行的。对于 DP 
主站，将从总线丢弃具有 旧地址的 DP 从站，并将具有新地址的 DP 从站包括在总线中。

• 如果已由 DP 网络中的某个站分配了地址，则两个 DP 从站都将从网络中丢弃。

• 如果该地址也用作编程设备接口的 MPI 地址，则可能会禁用对设备的访问。“可访问的

设备” (Accessible Devices) 对话框中显示了有关是否可以访问设备的信息。

网络地址不会写入 SDB（系统数据块），也不会装载到工作存储器中。当 CPU 转为 STOP 模
式并执行暖启动时，将会保留网络地址。复位或冷启动之后，将使用 初组态的地址。

此指令不能用于 PROFINET IO，因为以太网地址可定义为断开。如果该指令用于 
PROFINET IO，则将输出错误代码 16#809B。

功能描述

“SET_ADDR”为异步执行指令。即，指令的执行可跨多次调用。通过调用“READ_DBL”，且 REQ  
= 1，可启动该作业。

输出参数 RET_VAL 和 BUSY  用于指示作业状态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了“SET_ADDR”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ=1：函数调用

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

逻辑基本地址

ADDR Input BYTE I、Q、M、D、L 或常

量

新设备地址

RET_VAL 返回 INT I、Q、M、D、L 错误信息

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY=1：作业尚未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

700x 作业尚未完成。参数 BUSY=1
8091 新设备地址 (ADDR) 无效。

8092 站地址不是智能从站的一个从站地址

8093 LADDR  无效或不是接口。

809B 无法执行指令（例如，该接口不是 DP 从站或未处于激活状态）。

80C3 资源不足（例如，使用不同参数多次调用指令）。

8xyy 常见错误信息

另请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)” 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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4.2.4 工艺 (S7-300, S7-400)

4.2.4.1 PID 控制 (S7-300, S7-400)

PID 基本功能 (S7-300, S7-400)

CONT_C (S7-300, S7-400)

CONT_C 说明 (S7-300, S7-400)
在 SIMATIC S7 自动化系统中可使用 CONT_C 指令控制具有连续输入和输出变量的工艺过程。

可分配参数来启用或禁用 PID 控制器的子功能并使其适应该过程。除了设定值和过程值分支

中的功能外，该指令还实现了一个完整的 PID 控制器，该控制器具有连续的输出值输出，并

且允许手动影响输出值。 

应用

可以使用该控制器作为 PID 固定设定值控制器，或在多回路控制系统中作为级联、混合或比

率控制器。控制器的功能基于带有模拟信号的采样控制器的 PID 控制算法，必要时还可按以

下方法进行扩展：增加一个脉冲整形器环节，以便为带有比例执行器的两位或三位控制器生

成脉宽调制的输出信号。

调用

CONT_C 指令具有一个初始化例程，在设置输入参数 COM_RST = TRUE 时将运行该例程。初

始化过程中，积分作用被设置为初始化值 I_ITVAL。所有信号输出都被设置为零。完成初始

化例程后，必须设置 COM_RST = FALSE。 
只有以固定时间间隔调用块时，在控制块中计算的值才是正确的。因此，应在循环中断 OB
（OB 30 到 OB 38）中调用控制块。在 CYCLE 参数中输入采样时间。

错误信息

错误消息字 RET_VAL 不由块进行评估。

参见

相较于 CONT_C S7-300/400 的区别 (页 4953)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CONT_C 的工作原理 (S7-300, S7-400)

设定值分支  
在输入 SP_INT 中输入浮点格式的设定值。

过程值分支

可以 I/O 或浮点格式输入过程值。 函数 CRP_IN 按照以下规则将 I/O 值 PV_PER 转换为浮点格

式的值 -100 到 +100 %：

CRP_IN = PV_PER * 100 / 27648 的输出

函数 PV_NORM 根据以下规则标定 CRP_IN 的输出：

PV_NORM 的输出 = (CRP_IN 的输出) *PV_FAC + PV_OFF
PV_FAC 的默认值为 1，PV_OFF 的默认值为 0。

形成误差信号

设定值与过程值之间的差值是误差信号。 要抑制由于调节变量量化而产生的小幅持续振荡

（例如，使用 PULSEGEN 进行脉宽调制时），可将误差信号应用于死区 (DEADBAND)。 
DEADB_W = 0 时，死区关闭。

PID 算法

PID 算法作为位置算法运行。 比例、积分 (INT) 和微分 (DIF) 作用并行连接在一起，可以单

独激活或禁用。 这样便可组态 P、PI、PD 和 PID 控制器。 也可以组态纯 I 控制器。

手动值处理

可以在手动模式和自动模式之间切换。 在手动模式下，调节变量被修正为手动选择的值。 
积分作用 (INT) 内部设置为 LMN - LMN_P - DISV，微分作用 (DIF) 内部设置为 0 并同步。 因此，

可以平滑地切换到自动模式。

调节值处理

可以使用 LMNLIMIT 函数将调节值限制为所选值。 输入变量超过限值时，报警位会给予指

示。 
函数 LMN_NORM 按照以下规则对 LMNLIMIT 的输出进行标准化：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LMN = (LMNLIMIT 的输出) * LMN_FAC + LMN_OFF
LMN_FAC 的默认值为 1，LMN_OFF 的默认值为 0。
调节值也可以使用 I/O 格式。 函数 CRP_OUT 按照以下规则将 LMN 浮点值转换为 I/O 值：

LMN_PER = LMN * 27648 / 100

前馈控制

可在 DISV 输入中添加扰动变量。

参见

相较于 CONT_C S7-300/400 的区别 (页 4953)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CONT_C 方框图 (S7-300, S7-400)

参见

相较于 CONT_C S7-300/400 的区别 (页 4953)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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输入参数 CONT_C (S7-300, S7-400)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-263  

参数 数据

类型

默认

值

说明

COM_RST BOOL FALSE
该指令具有一个初始化例程， 
在对“重启”输入进行置位时将处理该例程。

MAN_ON BOOL TRUE 如果输入“启用手动模式”被置位，则控制回路会中断。手动值 
设置为调节值。

PVPER_ON BOOL FALSE 如果要从 I/O 读取过程值，输入 PV_PER 必须与 I/O 互连，且输入“启用过程值 
I/O”必须置位。

P_SEL BOOL TRUE 可在 PID 算法中单独开启或关闭 PID 作用。置位输入“启用 P 作用”后，P 作
用打开。

I_SEL BOOL TRUE 可在 PID 算法中单独开启或关闭 PID 作用。置位“I 作用开启”输入后， 
I 作用打开。

INT_HOLD BOOL FALSE 可冻结积分作用的输出。为此，必须置位输入“I 作用保持”。

I_ITL_ON BOOL FALSE 可在输入 I_ITLVAL 设置积分作用的输出。为此，必须置位输入“设置 I 作用”。

D_SEL BOOL FALSE 可在 PID 算法中单独开启或关闭 PID 作用。置位“启用 D 作用”输入后， 
D 作用打开。

CYCLE TIME T#1s 块调用之间的时间间隔必须恒定。“采样时间”输入用于指定 
块调用之间的时间。

CYCLE >= 1ms
SP_INT REAL 0.0 “内部设定值”输入用于指定设定值。

允许值从 -100 到 100 %，或者是物理变量 1)。
PV_IN REAL 0.0 在“过程值输入”处，可以将参数分配给调试值，或者互连浮点格式的外部过

程值。 
允许值从 -100 到 100 %，或者是物理变量 1)。

PV_PER WORD W#16
#000
0

I/O 格式的过程值在“过程值 I/O”输入处与控制器互连。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据

类型

默认

值

说明

MAN REAL 0.0 “手动值”(Manual value) 输入用于通过操作界面设置一个 
设置一个 
手动值。

允许值从 -100 到 100 %，或者是物理变量 2)。
GAIN REAL 2.0 “比例增益”输入用于指定控制器放大率。

TI TIME T#20s
“积分时间”输入用于确定积分作用的 
时间响应。

TI >= CYCLE
TD TIME T#10s

“微分作用时间”(Derivative action time) 输入用于确定 
微分作用的时间响应

TD >= CYCLE
TM_LAG TIME T#2s D 作用的时间滞后

D 作用算法包含延迟，用于在“D 作用的时间滞后”输入中延迟分配参数。

TM_LAG >= CYCLE/2
DEADB_W REAL 0.0 将死区应用到系统偏差。“死区宽度”输入用于确定死区的大小。

DEADB_W >= 0.0 (%)  或物理变量 1)
LMN_HLM REAL 100.0 调节值始终限制在上限和下限之间。“调节值的上限”输入用于指定上限。 

允许实数值从 LMN_LLM(%) 开始，或是物理变量 2)。
LMN_LLM REAL 0.0 调节值始终限制在上限和下限之间。“调节值的下限”输入用于指定下限。

允许实数值 大为 LMN_HLM(%)，或是物理变量 2)。
PV_FAC REAL 1.0 “过程值因子”输入与过程值相乘。该输入用于标定过程值的范围。

PV_OFF REAL 0.0 “过程值偏移量”输入与过程值相加。该输入用于标定过程值的范围。

LMN_FAC REAL 1.0 “调节值因子”输入与调节值相乘。该输入用于标定调节值的范围。

LMN_OFF REAL 0.0 “调节值偏移量”输入与过程值相加。该输入用于标定调节值的范围。

I_ITLVAL REAL 0.0 可在输入 I_ITL_ON 设置积分作用的输出。初始化值在输入“积分操作的初始化

值”处指定。

允许值从 -100.0 到 100.0 (%)，或者是物理变量 2)。
DISV REAL 0.0 对于前馈控制，扰动变量与输入“扰动变量”互连。

允许值从 -100.0 到 100.0 (%)，或者是物理变量 2)。

1) 设定值和过程值分支中的参数具有相同的单位

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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2) 调节值分支中的参数具有相同的单位

参见

相较于 CONT_C S7-300/400 的区别 (页 4953)

CONT_C 输出参数 (S7-300, S7-400)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-264  

参数 数据类

型

默认

值

说明

LMN REAL 0.0 有效“调节值”以 
浮点格式在“调节值”输出中 
输出。

LMN_PER WORD W#16
#000
0

I/O 格式的调节值在“调节值 I/O”输入中与控制器互连。

QLMN_HL
M

BOOL FALSE 调节值始终限制在上限和下限之间。输出“达到 
调节值上限” 
表示已达到 
上限。

QLMN_LLM BOOL FALSE 调节值始终限制在上限和下限之间。输出“达到 
调节值下限” 
表示已达到 
下限。

LMN_P REAL 0.0 “P 作用”输出包含调节变量的比例作用。

LMN_I REAL 0.0 “I 作用”输出包含调节变量的积分作用。

LMN_D REAL 0.0 “D 作用”输出包含调节变量的微分作用。

PV REAL 0.0 有效的过程值在“过程值”输出中输出。

ER REAL 0.0 在“误差信号”输出中输出有效系统偏差。

参见

相较于 CONT_C S7-300/400 的区别 (页 4953)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CONT_S (S7-300, S7-400)

CONT_S 说明 (S7-300, S7-400)
CONT_S 指令在 SIMATIC S7 自动化系统中用于通过具有积分行为的执行器的二进制输出值输

出信号来控制工艺过程。在参数分配期间，可以通过激活或取消激活 PI 步进控制器的子功

能来使控制器适应受控系统。除了过程值分支中的功能以外，该指令还实现了一个完整的比

例积分作用控制器，该控制器具有二进制输出值输出，并且还允许手动影响输出值。步进控

制器在没有位置反馈信号的情况下运行。   

应用

可以将该控制器作为 PI 固定设定值控制器使用，或在级联、混合或比率控制器的辅助控制

回路中使用，但不能将其作为主控制器使用。控制器的功能基于采样控制器的 PI 控制算法，

其附加功能还可从模拟量执行信号生成二进制输出信号。

调用

CONT_S 指令具有一个初始化例程，在设置输入参数 COM_RST = TRUE 时将运行该例程。所

有信号输出都被设置为零。完成初始化例程后，必须设置 COM_RST = FALSE。
只有以固定时间间隔调用块时，在控制块中计算的值才是正确的。因此，应在循环中断 OB

（OB 30 到 OB 38）中调用控制块。在 CYCLE 参数中输入采样时间。

错误信息

错误消息字 RET_VAL 不由块进行评估。

参见

相较于 CONT_S S7-300/400 的区别 (页 4953)

CONT_S 工作模式 (S7-300, S7-400)

设定值分支  
在输入 SP_INT 中输入浮点格式的设定值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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过程值分支

可以 I/O 或浮点格式输入过程值。 函数 CRP_IN 按照以下规则将 I/O 值 PV_PER 转换为浮点格

式的值 -100 到 +100 %：

CRP_IN = PV_PER * 100 / 27648 的输出

函数 PV_NORM 按照以下规则对 CRP_IN 的输出进行标准化：

PV_NORM 的输出 = (CRP_IN 的输出) * PV_FAC + PV_OFF
PV_FAC 的默认值为 1，PV_OFF 的默认值为 0。

形成误差信号

设定值与过程值之间的差值是误差信号。 为了抑制由于调节变量量化（例如，由于控制阀

操作值的精度有限)所引起的小幅恒定振荡，可将死区应用于误差信号 (DEADBAND)。 
DEADB_W = 0 时，死区关闭。

PI 步进算法

指令在没有位置反馈的情况下运行。 PI 算法的 I 作用和假定的位置反馈信号在一个 积分作用 
(INT) 中计算，并作为反馈值与其余 P 作用进行比较。 差值将应用到三位元件 (THREE_ST) 以
及为控制阀生成脉冲的脉冲整形器 (PULSEOUT)。 通过调整三位元件的响应阈值可以降低控

制器的切换频率。

前馈控制

可在 DISV 输入中添加扰动变量。

参见

相较于 CONT_S S7-300/400 的区别 (页 4953)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CONT_S 方框图 (S7-300, S7-400)

参见

相较于 CONT_S S7-300/400 的区别 (页 4953)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CONT_S 输入参数 (S7-300, S7-400)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-265    

参数 数据

类型

默认值 说明

COM_RST BOOL FALSE
该块具有一个初始化例程， 
在对“重启”输入进行置位时将处理该例程。

LMNR_HS BOOL FALSE 在输入“位置反馈的上端停止位信号”中互连信号“控制阀位于上端停止

位”。LMNR_HS=TRUE 表示：  
控制阀位于上端停止位。

LMNR_LS BOOL FALSE 在输入“位置反馈的下端停止位信号”中互连信号“控制阀位于下端停止

位”。LMNR_LS=TRUE 表示 
控制阀位于下端停止位。

LMNS_ON BOOL FALSE 在“启用调节信号的手动模式”处将调节值信号处理模式切换为手动模式。

LMNUP BOOL FALSE 在输入“调节值信号上升”中，在调节值信号的手动模式下操作输出信号 
QLMNUP。

LMNDN BOOL FALSE 在输入“调节值信号下降”中，在调节值信号的手动模式下操作输出信号 
QLMNDN。 

PVPER_ON BOOL FALSE 如果要从 I/O 读取过程值，输入 PV_PER 必须与 I/O 相关联，且输入“启用过程

值 I/O”必须置位。

CYCLE TIME T#1s 块调用之间的时间间隔必须恒定。“采样时间”输入用于指定 
块调用之间的时间。 
CYCLE >= 1ms

SP_INT REAL 0.0 “内部设定值”输入用于指定设定值。

允许值从 -100 到 100 %，或者是物理变量 1)。

PV_IN REAL 0.0 在“过程值输入”处，可以将参数分配给调试值，或者互连浮点格式的外部过

程值。 
允许值从 -100 到 100 %，或者是物理变量 1)。

PV_PER WORD W#16
#0000

I/O 格式的过程值在输入“过程值 I/O”中与控制器互连。

GAIN REAL 2.0 “比例增益”输入用于指定控制器放大率。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 数据

类型

默认值 说明

TI TIME T#20s
“积分时间”输入用于确定积分作用的 
时间响应。

TI >= CYCLE
DEADB_W REAL 1.0 将死区应用到系统偏差。“死区宽度”输入用于确定死区的大小。 

允许值从 0 到 100 %，或者是物理变量 1)。

PV_FAC REAL 1.0 “过程值因子”输入与过程值相乘。该输入用于标定过程值的范围。

PV_OFF REAL 0.0 “过程值偏移量”输入与过程值相加。该输入用于标定过程值的范围。

PULSE_TM TIME T#3s 可在参数“ 短脉冲周期”中分配 小脉冲时间。

PULSE_TM >= CYCLE
BREAK_TM TIME T#3s 可在参数“ 小中断时间”中分配 小中断时间。

BREAK_TM >= CYCLE
MTR_TM TIME T#30s

执行器从一个限定停止位 
移至另一个限动停止位所需的时间 
在“电机执行时间”参数中输入。

MTR_TM >= CYCLE
DISV REAL 0.0 对于前馈控制，扰动变量与输入“扰动变量”互连。

允许值从 -100 到 100 %，或者是物理变量 2)。

1) 设定值和过程值分支中的参数具有相同的单位

2) 调节值分支中的参数具有相同的单位

参见

相较于 CONT_S S7-300/400 的区别 (页 4953)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CONT_S 输出参数 (S7-300, S7-400)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-266  

参数 数据

类型

默认值 说明

QLMNUP BOOL FALSE 如果置位输出“调节值信号上升”，则应打开控制阀。

QLMNDN BOOL FALSE 如果置位输出“调节值信号下降”，则应关闭控制阀。

PV REAL 0.0 有效的过程值在“过程值”输出中输出。

ER REAL 0.0 在“误差信号”输出中输出有效系统偏差。

参见

相较于 CONT_S S7-300/400 的区别 (页 4953)

PULSEGEN (S7-300, S7-400)

PULSEGEN 说明 (S7-300, S7-400)
指令 PULSEGEN 用于构造具有比例执行器脉冲输出的 PID 控制器。PULSEGEN 通过脉宽调制

将输入值 INV（= PID 控制器的 LMN）转换成具有恒定周期持续时间的脉冲序列，该周期持

续时间对应于更新输入值时所用的循环时间。  

应用

可以用 PULSEGEN 指令来组态具有脉宽调制的两步或三步 PID 控制器。 该函数通常与连续

控制器 CONT_C 一起使用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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调用

PULSEGEN 指令具有一个初始化例程，在设置输入参数 COM_RST = TRUE 时将运行该例程。 
所有信号输出都被设置为零。完成初始化例程后，必须设置 COM_RST = FALSE。
只有以固定时间间隔调用块时，在控制块中计算的值才是正确的。 因此，应在循环中断 OB
（OB 30 到 OB 38）中调用控制块。 在 CYCLE 参数中输入采样时间。

出现错误时的响应

错误消息字 RET_VAL 不由块进行评估。

参见

相较于 PULSEGEN S7-300/400 的区别 (页 4954)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PULSEGEN 的工作模式 (S7-300, S7-400)

脉宽调制  
在每个周期持续时间内，脉冲的持续时间和输入变量成比例。 通过 PER_TM 分配的周期与 
PULSEGEN 指令的处理周期不同。 相反，PER_TM 周期由 PULSEGEN 指令的多个处理周期组

成，因此每个 PER_TM 周期中 PULSEGEN 调用的次数决定了脉冲宽度的精度。

每个 PER_TM 中 30 % 的输入变量和 10 次 PULSEGEN 调用表示以下结果：

• 前三次 PULSEGEN 调用时 QPOS_P 输出为“1”（10 次调用的 30%）

• 后七次 PULSEGEN 调用时 QPOS_P 输出为“0”（10 次调用的 70%）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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方框图

调节值的精度

“采样比率”为 1:10（CONT_C 调用与 PULSEGEN 调用之比）时，此示例中的调节值精度将

限制为 10%，换言之，只能在输出 QPOS_P 以 10% 为步长的脉冲持续时间对设置的输入值 
INV 进行模拟。

精度将随每次 CONT_C 调用中 PULSEGEN 调用的次数的增加而提高。

例如，如果调用 PULSEGEN 的频率是调用 CONT_C 频率的 100 倍，则获得的操作值范围的

精度为 1%。

说明

调用频率的减速比必须由用户编程设定。

自动同步

可以使脉冲输出与更新输入变量 INV 的指令（例如 CONT_C）自动同步。 这样可以确保尽快

将输入变量的变化输出为脉冲。

脉冲整形器以对应周期持续时间 PER_TM 的时间间隔评估输入值 INV，并将该值转换成相应

长度的脉冲信号。 
但是，由于通常以较慢的循环中断等级计算 INV，因此在 INV 更新之后，脉冲整形器应尽快

开始将离散值转换为脉冲信号。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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为此，块可以使用以下步骤来与周期的起始点同步：

如果 INV 发生变化，且块调用不在周期的第一个或 后两个调用循环中，则执行同步。 脉
冲持续时间将重新计算，并在下一个循环与新周期一起输出。

如果 SYN_ON = FALSE，自动同步将关闭。

说明

如果旧的 INV 值（即 LMN 的值）映射到脉冲信号，则开始新周期和后续同步通常会导致某

种不精确的情况产生。

参见

相较于 PULSEGEN S7-300/400 的区别 (页 4954)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PULSEGEN 的工作模式 (S7-300, S7-400)

模式 
根据分配给脉冲整形器的参数，可以组态带有三位输出或者带有双极性或单极性两位输出的 
PID 控制器。 下表给出了可能的模式所对应的开关组合的设置。

模式 MAN_ON STEP3_ON ST2BI_ON
三位控制 FALSE TRUE 任意

具有双极的两步控制 
调节范围（-100 % 到 100 %）

FALSE FALSE TRUE

带单极性的两位控制 
调节范围（0 % 到 100 %）

FALSE FALSE FALSE

手动模式 TRUE 任意 任意

两步/三步控制的手动模式

在手动模式 (MAN_ON = TRUE) 下，无论 INV 为何值，均可使用信号 POS_P_ON 和 
NEG_P_ON 设置三步或两步控制器的二进制输出。 

控制 POS_P_ON NEG_P_ON QPOS_P QNEG_P
三位控制 FALSE FALSE FALSE FALSE

TRUE FALSE TRUE FALSE
FALSE TRUE FALSE TRUE
TRUE TRUE FALSE FALSE

两位控制 FALSE 任意 FALSE TRUE
TRUE 任意 TRUE FALSE

参见

相较于 PULSEGEN S7-300/400 的区别 (页 4954)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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三位控制 (S7-300, S7-400)

三位控制

在“三步控制”模式下，可以生成执行信号的三种状态。为此，将二进制输出信号 QPOS_P 
和 QNEG_P 的状态值分配给执行器的相应工作状态。下表给出了温度控制的示例： 

输出信号 加热 灭 冷却

QPOS_P TRUE FALSE FALSE
QNEG_P FALSE FALSE TRUE

通过特性曲线按输入变量计算脉冲持续时间。特性曲线的形状由 小脉冲持续时间或 小间

隔及比率因子定义。比率因子的标准值为 1。 
曲线中的“转折”由 小脉冲持续时间或 小间隔引起。

小脉冲持续时间或 小间隔

正确分配的 小脉冲持续时间或 小间隔 P_B_TM 可以防止短暂开/关次数，避免由此而缩

短开关元件和执行器的使用寿命。如果由输入变量 LMN 的较小绝对值产生的脉冲持续时间

小于 P_B_TM，则这些绝对值将被抑制。如果较大输入值生成的脉冲持续时间大于 PER_TM 
- P_B_TM，这些输入值将被设置为 100% 或 -100%。

用输入变量（以 % 表示）乘以周期持续时间来计算正或负脉冲的持续时间：

脉冲持续时间 = INV / 100 * PER_TM
下图显示了三步控制器的对称特性曲线（比率因子 = 1）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7684 编程和操作手册, 11/2022



非对称三步控制

使用比率因子 RATIOFAC 可以更改正脉冲与负脉冲持续时间的比率。例如，在热过程中，可

为加热和冷却过程使用不同的系统时间常数。

比率因子 < 1
将输入变量与周期持续时间相乘所得到的负向脉冲输出的脉冲持续时间与比率因子相乘。

正向脉冲持续时间 = INV /100 * PER_TM
负向脉冲持续时间 = INV / 100 * PER_TM * RATIOFAC
下图显示了三步控制器的非对称特性曲线（比率因子 = 0.5）：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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比率因子 > 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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将输入变量与周期持续时间相乘所得到的正向脉冲输出的脉冲持续时间除以比率因子。

正向脉冲持续时间 = INV / 100 * PER_TM / RATIOFAC
负向脉冲持续时间 = INV / 100 * PER_TM

参见

相较于 PULSEGEN S7-300/400 的区别 (页 4954)

两位控制 (S7-300, S7-400)
在两步控制中，只会将 PULSEGEN 的正向脉冲输出 QPOS_P 连接到开/关执行器。根据所使

用的调节值范围，两步控制器具有双极或单极调节值范围。

具有双极调节变量范围的两步控制 
（-100% 到 100%）

具有单极调节变量范围的两步控制 
（0% 到 100%）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果控制回路中的两步控制器的连接需要执行脉冲逻辑取反的二进制信号，则可在 QNEG_P 
获得取反的输出信号。

脉冲 执行器开启 执行器关闭

QPOS_P TRUE FALSE
QNEG_P FALSE TRUE

参见

相较于 PULSEGEN S7-300/400 的区别 (页 4954)

PULSEGEN 输入参数 (S7-300, S7-400)
输入参数的值在块中不受限制。 没有参数检查。 

表格 4-267

参数 数据类

型

默认

值

说明

INV REAL 0.0 在输入参数“输入变量”中连接模拟调节变量。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

PER_TM TIME T#1s 在参数“周期持续时间”中输入脉宽调制的恒定周期持续时间。 该时间对应于

控制器的采样时间。 脉冲整形器采样时间与控制器采样时间的比率决定脉宽调

制的精度。

PER_TM >=20*CYCLE
P_B_TM TIME T#50 

ms
可在参数“ 小脉冲/中断时间”中分配 小脉冲/中断时间。

P_B_TM >= CYCLE
RATIOFAC REAL 1.0 使用“比率因子”输入参数可以更改正向脉冲持续时间与负向脉冲持续时间的

比率。 例如，在热处理中，可以为加热和冷却补偿不同的时间常数（例如，在

使用电加热和水冷却的工艺中）。

允许介于 0.1 到 10.0 之间的值。

STEP3_ON BOOL TRUE 在输入参数“启用三步控制”中激活适当的模式。 在三步控制中，两个输出信

号都处于激活状态。

ST2BI_ON BOOL FALSE 在输入参数“启用双极性调节值范围的两位控制”中，可以在“双极性调节值

范围的两位控制”和“单极性调节值范围的两位控制”模式之间选择。

STEP3_ON = FALSE 是必需的。

MAN_ON BOOL FALSE 通过设置输入参数“启用手动模式”可手动设置输出信号。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类

型

默认

值

说明

POS_P_ON BOOL FALSE 对于处于手动模式下的三步控制，可在输入参数“正向脉冲开启”中操作输出

信号 QPOS_P。 在两步控制的手动模式下，QNEG_P 始终设置为与 QPOS_P 反
向。

NEG_P_ON BOOL FALSE 对于处于手动模式下的三步控制，可在输入参数“负向脉冲开启”中操作输出

信号 QNEG_P。 在两步控制的手动模式下，QNEG_P 始终设置为与 QPOS_P 反
向。

SYN_ON BOOL TRUE 通过设置输入参数“启用同步”，可以使脉冲输出自动与更新输入变量 INV 的
块同步。 这样可以确保尽快将输入变量的变化输出为脉冲。

COM_RST BOOL FALSE
该块具有一个初始化例程，在对输入“重启”进行置位时将处理该例程。

CYCLE TIME T#10
ms

块调用之间的时间间隔必须恒定。 “采样时间”输入用于指定块调用之间的时

间。

CYCLE >= 1ms

参见

相较于 PULSEGEN S7-300/400 的区别 (页 4954)

PULSEGEN 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-268

参数 数据类型 默认值 说明

QPOS_P BOOL FALSE 如果要输出脉冲，输出参数“输出信号正向脉冲”将被

置位。 在三步控制中，此项始终为正向脉冲。 在两步控

制中，QNEG_P 始终设置为与 QPOS_P 反向。

QNEG_P BOOL FALSE 如果要输出脉冲，输出参数“输出信号负向脉冲”将被

置位。 在三步控制中，此项始终是负向脉冲。 在两步控

制中，QNEG_P 始终设置为与 QPOS_P 反向。

参见

相较于 PULSEGEN S7-300/400 的区别 (页 4954)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TCONT_CP (S7-300, S7-400)

TCONT_CP 说明 (S7-300, S7-400)
指令 TCONT_CP 用于控制具有连续或脉冲控制信号的温度处理过程。控制器功能基于 PID 控
制算法及其它适用于温度过程的功能。为改进对温度过程的控制响应，该块包括了一个控制

区，并在设定值阶跃变化时减少比例分量。   
该指令可以通过控制器优化功能自行设置 PI/PID 参数。 

应用

控制器控制一个执行器；换句话说，使用一个控制器可进行加热或冷却操作，但不能同时进

行这两种操作。如果将该块用于冷却，必须为 GAIN 分配一个负值。控制器的这种反转意味

着，例如温度上升时，调节变量 LMN 会增大，冷却操作也随之加强。

调用

指令 TCONT_CP 必须以恒定总线循环时间调用。要达到该目的，可以使用循环中断优先级等级

（例如，S7-300 的 OB35）。 
TCONT_CP 指令具有一个初始化例程，在设置输入参数 COM_RST = TRUE 时将运行该例程。

初始化过程中，积分作用被设置为初始化值 I_ITVAL。所有信号输出都设置为零。在执行完

初始化例程后，块将 COM_RST 重新设置成 FALSE。如果需要在 CPU 重启时执行初始化，则

可在 OB 100 中调用此块 (COM_RST = TRUE)。

参见

脉冲发生器的工作原理 (页 7700)
TCONT_CP 方框图 (页 7703)
相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (页 4954)

TCONT_CP 的工作模式 (S7-300, S7-400)

设定值分支  
在输入 SP_INT 中输入浮点格式的设定值，作为物理值或者百分比值。 用于形成控制偏差的

设定值和过程值必须采用相同的单位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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过程值选项 (PVPER_ON)
根据 PVPER_ON，可读取 I/O 格式或浮点数格式的过程值。

PVPER_ON 过程值输入

TRUE 通过输入 PV_PER 中的模拟量 I/O (PIW xxx) 读
取过程值。

FALSE 在输入 PV_IN 处采集浮点格式的过程值。

过程值格式转换 CRP_IN (PER_MODE) 
函数 CRP_IN 按照下列规则并根据 PER_MODE 开关设置，将 I/O 值 PV_PER 转换为浮点格式：

PER_MODE CRP_IN 的输出 模拟量输入类型 单位

0 PV_PER * 0.1 热电偶；PT100/
NI100；标准

°C；°F

1 PV_PER * 0.01 PT100/NI100；气候

型；

°C；°F

2 PV_PER * 100/27648 电压/电流 %

过程值标定 PV_NORM（PF_FAC，PV_OFFS）
函数 PV_NORM 根据以下规则计算 CRP_IN 的输出：

“PV_NORM 的输出” = “CRP_IN 的输出” * PV_FAC + PV_OFFS
有以下用途：

• 以 PV_FAC 为过程值因子、PV_OFFS 为过程值偏移量进行过程值调整。

• 将温度值标定为百分比值

如果要以百分比的形式输入设定值，现在必须将测得的温度值转换成百分比值。

• 将百分比值标定为温度值

如果想要以物理温度单位输入设定值，现在必须将测得的电压/电流值转换成温度值。

参数计算：

• PV_FAC = PV_NORM 的范围/CRP_IN 的范围；

• PV_OFFS = LL (PV_NORM) - PV_FAC *  LL(CRP_IN)；
其中，LL：下限

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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标定通过默认值（PV_FAC = 1.0 和 PV_OFFS = 0.0）关闭。 在 PV 输出中输出有效过程值。

说明

对于脉冲控制，必须在快速脉冲调用中将过程值传送到块中（原因： 平均值过滤）。 否则，

控制质量会变差。

过程值标定示例

如果要以百分比的形式输入设定值，并且 CRP_IN 的温度范围为 -20 到 85 °C，则必须将温度

范围标准化为百分比值。 
下图给出的示例说明了如何将 -20 到 85 °C 的温度范围修改为 0 到 100% 的内部标定：

形成控制偏差 
在到达死区之前，设定值与过程值的差值就是控制偏差。 
设定值与过程值的单位必须相同。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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死区 (DEADB_W)  
为了抑制由于调节变量量化所引起的小幅持续振荡（例如，在使用 PULSEGEN 进行脉宽调制

时），可对控制偏差使用死区 (DEADBAND)。 DEADB_W = 0.0 时，死区禁用。 控制偏差的

有效性由 ER 参数指示。

PID 算法 
下图显示了 PID 算法的方框图。

 参数组态接口

 指令调用接口

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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PID 算法（GAIN、TI、TD、D_F） 
PID 算法作为位置算法运行。 比例、积分 (INT) 和微分 (DIF) 作用是并行连接在一起的，可

以单独激活或禁用。 这样便可组态 P、PI、PD 和 PID 控制器。 
控制器调节功能支持 PI 控制器和 PID 控制器。 使用负 GAIN 实现控制器反转（冷却控制

器）。 
如果将 TI 和 TD 设置为 0.0，则将在工作点获得一个纯 P 控制器。

在时间范围内的阶跃响应是：

其中：

LMN_Sum(t) 是控制器自动模式中的调节变量。

ER (0) 是标准化控制偏差的阶跃高度

GAIN 是控制器增益 
TI 是积分时间

TD 是微分作用时间

D_F 是微分因子

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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积分作用（TI、I_ITL_ON、I_ITLVAL）
在手动模式下，使用以下公式进行修正：  LMN_I = LMN - LMN_P - DISV. 
如果输出值受限，则积分作用将停止。 如果控制偏差使积分作用移回到输出范围方向，则

将再次启用积分作用。

也可通过以下方法来修改积分作用：

• 通过 TI = 0.0 禁用控制器的积分作用

• 当设定值发生变化时，弱化比例作用

• 控制区

• 在线修改输出值的限值

当设定值发生变化时，弱化比例作用 (PFAC_SP)
为了防止超调，可以使用参数“针对设定值更改的比例因子”(PFAC_SP) 来弱化比例作用。 通
过 PFAC_SP，可在 0.0 到 1.0 之间连续选择，以确定设定值发生变化时比例作用的效果：

• PFAC_SP = 1.0：如果设定值发生变化，则比例作用完全有效

• PFAC_SP = 0.0：如果设定值发生变化，则比例作用无效

也可通过补偿积分作用来弱化比例作用。

微分作用（TD、D_F） 
• 通过 TD = 0.0 可禁用控制器的微分作用

• 如果微分作用处于激活状态，则下列关系成立： 
TD = 0.5 * CYCLE * D_F

带工作点的 P 或 PD 控制器的参数设置 
在用户界面中，可禁用积分作用 (TI = 0.0)，也可禁用微分作用 (TD = 0.0)。 然后进行如下

参数设置：

• I_ITL_ON = TRUE
• I_ITLVAL = 工作点；

前馈控制 (DISV)
可在 DISV 输入中添加扰动变量。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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计算输出值 
下图显示的是输出值计算过程的方框图：

 参数组态接口

 指令调用接口

 参数组态接口、调用接口

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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控制区（CONZ_ON、CON_ZONE） 
如果 CONZ_ON = TRUE，则控制器在控制区范围内工作。 也就是说，控制器按照以下算法

进行工作：

• 如果过程值 PV 超出设定值 SP_INT 的数值大于 CON_ZONE，则值 LMN_LLM 将作为调节

变量输出。

• 如果过程值 PV 小于设定值 SP_INT 的数值大于 CON_ZONE，则输出为 LMN_HLM。

• 如果过程值 PV 位于控制区 (CON_ZONE) 范围内，则通过 PID 算法 LMN_Sum 获取输出值。

说明

将调节变量由 LMN_LLM 或 LMN_HLM 更改为 LMN_Sum 时以控制区的 20% 的滞后为前

提。

说明

在手动启用控制区之前，请确保控制区范围不会过窄。 如果控制区范围过窄，则调节变

量和过程值会产生振荡。

控制区的优点 
当过程值进入控制区时，D 作用会导致调节变量数值急剧下降。 这意味着仅当激活 D 作用时，

控制区才有用。 如果没有控制区，只有减小 P 作用才能从本质上减小调节变量。 如果 小

或 大调节变量都远离新工作点所需的调节变量，则控制区会促使快速稳定，而不会产生过

调或欠调。

手动值处理（MAN_ON、MAN） 
可以在手动与自动模式之间切换。 在手动模式下，调节变量被修正为手动选择的值。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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积分作用 (INT) 内部设置为 LMN - LMN_P - DISV，微分作用 (DIF) 内部设置为 0 并同步。 因此，

可以平滑地切换到自动模式。

说明

MAN_ON 参数在调节期间无效。

输出值的限值 LMNLIMIT（LMN_HLM、LMN_LLM）

LMNLIMIT 函数用于将输出值限制为限值 LMN_HLM 和 LMN_LLM。 如果达到了这些限制值，

则通过消息位 QLMN_HLM 和 QLMN_LLM 进行指示。 
如果输出值受限，则积分作用将停止。 如果控制偏差使积分作用移回到输出范围方向，则

将再次启用积分作用。

在线更改调节值限值 
如果输出值的范围缩小，并且输出值的不受限新值超出了限值范围，则积分作用会发生改变，

从而改变输出值。

输出值的减小幅度与输出值限值的变化幅度相同。 如果输出值在改变之前不受限制，其将

被设置为新的限值（此处指输出值的上限）。

输出值的标定 LMN_NORM（LMN_FAC、LMN_OFFS）
函数 LMN_NORM 按照以下规则对输出值进行标准化：

LMN = LmnN * LMN_FAC + LMN_OFFS
有以下用途：

• 以 LMN_FAC 为输出值因子、以 LMN_OFFS 为输出值偏移量进行输出值标定。

输出值也可以使用 I/O 格式。 函数 CRP_OUT 按照以下规则将 LMN 浮点值转换为 I/O 值：

LMN_PER = LMN * 27648/100
标定通过默认值（LMN_FAC = 1.0 和 LMN_OFFS = 0.0）关闭。 有效的输出值将被发送至输

出 LMN。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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保存控制器参数 SAVE_PAR

如果将当前控制器参数分类为可以使用，则可以在手动更改之前将这些参数保存在指令 
TCONT_CP 的背景数据块中专门为此提供的结构参数中。 优化控制器时，调节前有效的值将

覆盖所保存的参数。

PFAC_SP、GAIN、TI、TD、D_F、CONZ_ON 和 CONZONE 被写入到结构 PAR_SAVE 中。

重新装载保存的控制器参数 UNDO_PAR
使用此功能可再次为控制器激活上次保存的控制器参数设置（仅在手动模式下）。 

在 PI 和 PID 参数 LOAD_PID 之间切换 (PID_ON) 
经过调节后，PI 参数和 PID 参数将存储在 PI_CON 结构和 PID_CON 结构中。 根据 PID_ON，
可以在手动模式下使用 LOAD_PID 将 PI 或 PID 参数写入到有效的控制器参数中。

PID 参数 PID_ON = TRUE PI 参数 PID_ON = FALSE
• GAIN = PID_CON.GAIN
• TI = PID_CON.TI
• TD = PID_CON.TD

• GAIN = PI_CON.GAIN
• TI = PI_CON.TI

说明

仅当控制器增益不等于 0 时，才能通过 UNDO_PAR 或 LOAD_PID 将控制器参数写回到控制

器中：

仅当相应的 GAIN <> 0 时，才能使用 LOAD_PID 复制参数（PI 或 PID 参数）。 这种策略考虑

到了尚未进行任何调节或 PID 参数丢失的情况。 如果 PID_ON = TRUE 且 PID.GAIN = FALSE，
则将 PID_ON 设置为 FALSE 并复制 PI 参数。

• 调节功能可对 D_F、PFAC_SP 进行预设。 然后用户可修改这些参数。LOAD_PID 不会更改这
些参数。

• 使用 LOAD_PID 时，始终重新计算控制区
(CON_ZONE = 250/GAIN)，即使 CONZ_ON = FALSE。

参见

脉冲发生器的工作原理 (页 7700)
TCONT_CP 方框图 (页 7703)
相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (页 4954)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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脉冲发生器的工作原理 (S7-300, S7-400)
PULSEGEN 功能通过脉宽模块将模拟调节值 LmnN 转换为周期持续时间为 PER_TM 的脉冲序

列。PULSEGEN 通过 PULSE_ON = TRUE 打开并按照周期 CYCLE_P 进行处理。

因此，调节值 LmnN = 30% 及每个 PER_TM 周期 10 次 PULSEGEN 调用意味着：

• 前三次 PULSEGEN 调用时输出 QPULSE 为 TRUE
（10 次调用的 30%）

• 后七次 PULSEGEN 调用时输出 QPULSE 为 FALSE
（10 次调用的 70%）

每个脉冲重复周期的脉冲持续时间与受控变量成比例，计算方式如下： 
脉冲持续时间 = PER_TM * LmnN /100
通过抑制 小脉冲时间或中断时间，转换的特征曲线在开始和结束区域产生“拐点”。

下图展示了带有单极性受控变量范围

（0% 至 100%）的两位控制：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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小脉冲时间或 小中断时间 (P_B_TM)
短时开启或关闭操作会影响执行器以及精密控制设备的使用寿命。 这可通过设置 小脉冲

时间或 小中断时间 P_B_TM 来避免。 
如果由输入变量 LmnN 中的较小绝对值产生的脉冲持续时间小于 P_B_TM，则这些较小绝对

值产生的脉冲将被抑制。 
如果较大输入值产生的脉冲持续时间大于 
PER_TM - P_B_TM，则这些较大输入值产生的脉冲将被设置为 100%。 这将减少脉冲生成的

动态性。

建议将值设置成 P_B_TM ≤ 0,1 * PER_TM，以获得 小脉冲时间和 小中断时间。

上图曲线中的“拐点”是由 小脉冲时间或 小中断时间引起的。

以下示意图说明了脉冲输出的开关响应：

脉冲生成的精度

脉冲发生器的采样时间 CYCLE_P 与周期持续时间 PER_TM 相比越小，脉宽调制的精确就越

高。 要实现足够精确的控制，应该应用以下关系：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CYCLE_P ≤ PER_TM/50
调节值以 ≤ 2 % 的分辨率转换为脉冲。

说明

在脉冲整形器周期内调用控制器时，必须注意以下事项：

在脉冲整形器周期内调用控制器将导致对过程值取平均值。 因此，在输出 PV 处，输入 PV_IN 
和 PV_PER 的值可能不同。 如果要跟踪设定值，必须在调用整个控制器处理 (QC_ACT = TRUE) 
时保存输入参数 PV_IN 的过程值。 如果在这些调用时间之间调用脉冲整形器，则必须给输

入参数 PV_IN 和 SP_INT 提供已保存的过程值。

参见

TCONT_CP 说明 (页 7690)
TCONT_CP 的工作模式 (页 7690)
TCONT_CP 方框图 (页 7703)
TCONT_CP 输入参数 (页 7704)
TCONT_CP 输出参数 (页 7705)
TCONT_CP 输入/输出参数 (页 7706)
静态变量 TCONT_CP (页 7707)
参数 STATUS_H (页 7712)
参数 STATUS_D (页 7713)
相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (页 4954)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TCONT_CP 方框图 (S7-300, S7-400)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

TCONT_CP 说明 (页 7690)
TCONT_CP 的工作模式 (页 7690)
脉冲发生器的工作原理 (页 7700)
TCONT_CP 输入参数 (页 7704)
TCONT_CP 输出参数 (页 7705)
TCONT_CP 输入/输出参数 (页 7706)
静态变量 TCONT_CP (页 7707)
参数 STATUS_H (页 7712)
参数 STATUS_D (页 7713)
相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (页 4954)

TCONT_CP 输入参数 (S7-300, S7-400)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-269   

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

PV_IN 0.0 REAL 0.0 在“过程值输入”处，可以将参数分配给调试值，或者互连浮点格式的

外部过程值。有效值取决于所用的传感器。

PV_PER 4.0 INT 0 I/O 格式的过程值在输入“过程值 I/O”中与控制器互连。

DISV 6.0 REAL 0.0 对于前馈控制，扰动变量与输入“扰动变量”互连。

INT_HPOS 10.0 BOOL FALS
E

积分作用的输出可在正向保持。为此，必须将 INT_HPOS 设置为 TRUE。
在级联控制中，主控制器的 INT_HPOS 连接到次级控制器的 QLMN_HLM。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

INT_HNEG 10.1 BOOL FALS
E

可以在负方向上保持积分作用的输出。为此，必须将 INT_HNEG 设置为 
TRUE。在级联控制中，主控制器的 INT_HNEG 连接到次级控制器的 
QLMN_LLM。

SELECT 12.0 INT 0 如果脉冲整形器开启，则有几种方法可以调用 PID 算法和脉冲整形器：

• SELECT = 0：在快速循环中断优先级等级中调用控制器，并处理 PID 算
法和脉冲整形器。

• SELECT = 1：在 OB1 中调用控制器，并且仅处理 PID 算法。

• SELECT = 2：在快速循环中断优先级等级中调用控制器，并且仅处理

脉冲整形器。

• SELECT = 3：在慢速循环中断优先级等级中调用控制器，并且仅处理 
PID 算法。

参见

脉冲发生器的工作原理 (页 7700)
TCONT_CP 方框图 (页 7703)
相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (页 4954)

TCONT_CP 输出参数 (S7-300, S7-400)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-270   

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

PV 14.0 REAL 0.0 有效的过程值在“过程值”输出中输出。

有效值取决于所用的传感器。

LMN 18.0 REAL 0.0 有效“调节值”以 
浮点格式在“调节值”输出中 
输出。

LMN_PER 22.0 INT 0 I/O 格式的调节值在“调节值 I/O”输出中与控制器互连。

QPULSE 24.0 BOOL FALSE 在输出 QPULSE 对调节值进行脉宽调制。

QLMN_HL
M

24.1 BOOL FALSE 调节值始终限制在上限和下限之间。输出 QLMN_HLM 说明已达到上限。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

QLMN_LL
M

24.2 BOOL FALSE 调节值始终限制在上限和下限之间。输出 QLMN_LLM 说明已达到下限。

QC_ACT 24.3 BOOL TRUE 此参数指示是否在下一次调用块时处理连续控制组件（仅当 SELECT 的
值为 0 或为 1 时才相关）。

参见

脉冲发生器的工作原理 (页 7700)
TCONT_CP 方框图 (页 7703)
参数 STATUS_H (页 7712)
参数 STATUS_D (页 7713)
相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (页 4954)

TCONT_CP 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-271   

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

CYCLE 26.0 REAL 0.1 s 设置 PID 算法的采样时间。在阶段 1，整定器计算

采样时间并将该采样时间输入到 CYCLE 中。

CYCLE > 0.001 s
CYCLE_P 30.0 REAL 0.02 s 在此输入中，设置脉冲整形器作用的采样时间。在阶段 1，TCONT_CP 

指令计算采样时间，并将该采样时间输入到 CYCLE_P 中。 
CYCLE_P > 0.001 s

SP_INT 34.0 REAL 0.0 “内部设定值”输入用于指定设定值。

有效值取决于所用的传感器。

MAN 38.0 REAL 0.0 “手动值”输入用于设置手动值。在自动模式下，它可跟踪调节值。

COM_RST 42.0 BOOL FALSE 该块具有一个初始化例程，在置位输入 COM_RST 时将处理该例程。

MAN_ON 42.1 BOOL TRUE 如果输入“启用手动模式”被置位，则控制回路会中断。手动值 MAN 
将被设置为调节值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

脉冲发生器的工作原理 (页 7700)
TCONT_CP 方框图 (页 7703)
相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (页 4954)

静态变量 TCONT_CP (S7-300, S7-400)
以下变量的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-272    

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

DEADB_W 44.0 REAL
 

0.0 将死区应用到控制偏差。“死区宽度”(Deadband width) 输入决定死区

的大小。

有效值取决于所用的传感器。

I_ITLVAL 48.0 REAL 0.0 可在输入 I_ITL_ON 设置积分器的输出。初始化值应用于输入“I 作用的初

始化值”。在重启 COM_RST = TRUE 期间，将 I 作用设为初始化值。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN_HLM 52.0 REAL 100.
0

输出值始终限制在上限和下限之间。输入“调节值上限”(Manipulated 
value high limit) 指定上限。

LMN_HLM > LMN_LLM
LMN_LLM 56.0 REAL 0.0 输出值始终限制在上限和下限之间。输入“调节值下限”(Manipulated 

value low limit) 指定下限。

LMN_LLM < LMN_HLM
PV_FAC 60.0 REAL 1.0 “过程值因子”输入与“过程值 I/O”相乘。该输入用于标定过程值的范围。

PV_OFFS 64.0 REAL 0.0 “过程值偏移量”输入与“过程值 I/O”相加。该输入用于标定过程值的范

围。

LMN_FAC 68.0 REAL 1.0 “输出值因子”输入与输出值相乘。该输入用于标定输出值的范围。

LMN_OFF
S

72.0 REAL 0.0 “输出值偏移量”输入与输出值相加。该输入用于标定输出值的范围。

PER_TM 76.0 REAL 1.0 s 在参数 PER_TM 中输入脉宽调制的周期持续时间。周期持续时间与脉冲

整形器采样时间的关系决定着脉宽调制的精度。 
PER_TM ≥ CYCLE

P_B_TM 80.0 REAL 0.02 
s

可在参数“ 小脉冲/中断时间”中分配 小脉冲或中断时间。P_B_TM 
在内部限制在 > CYCLE_P 之内。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

TUN_DLM
N

84.0 REAL 20.0 控制器调节的过程激发是由 TUN_DLMN 中的输出值阶跃变化引起的。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

PER_MOD
E

88.0 INT 0 可使用此开关输入 I/O 模块的类型。然后，在 PV 输出中对输入 PV_PER 
中的过程值进行如下标定：

• PER_MODE = 0：热电偶；PT100/NI100；标准

PV_PER * 0.1
单位：C，°F

• PER_MODE = 1：PT100/NI100；气候型

PV_PER * 0.01
单位：C，°F

• PER_MODE = 2：电流/电压 
PV_PER * 100/27648
单位：%

PVPER_ON 90.0 BOOL FALS
E

如果要从 I/O 读取过程值，输入 PV_PER 必须与 I/O 互连，且输入“启用

过程值 I/O”必须置位。

I_ITL_ON 90.1 BOOL FALS
E

可在输入 I_ITLVAL 设置积分器的输出。必须为此置位输入“设置 I 作
用”。

PULSE_ON 90.2 BOOL FALS
E

如果设置 PULSE_ON = TRUE，则会激活脉冲整形器。

TUN_KEEP 90.3 BOOL FALS
E

仅当 TUN_KEEP 切换为 FALSE 时，才会切换到自动模式。

ER 92.0 REAL 0.0 有效的控制偏差通过输出“控制偏差”输出。

有效值取决于所用的传感器。

LMN_P 96.0 REAL 0.0 “P 作用”输出包含调节变量的比例作用。

LMN_I 100.0 REAL 0.0 “积分作用”输出包含调节变量的积分作用。

LMN_D 104.0 REAL 0.0 “D 作用”输出包含调节变量的微分作用。

PHASE 108.0 INT 0 在输出 PHASE 中指示控制器调节的当前阶段。

• PHASE = 0：无优化模式；自动模式或手动模式

• PHASE = 1：准备好启动调节；检查参数，等待激励，测量采样时间

• PHASE = 2：实际调节：使用常量输出值搜索拐点。在背景数据块中

输入采样时间。

• PHASE = 3：计算过程参数。在进行调节之前保存有效的控制器参数。

• PHASE = 4：控制器设计

• PHASE = 5：根据新的调节变量跟踪控制器

• PHASE = 7：验证过程类型

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

STATUS_H 110.0 INT 0 STATUS_H 通过在加热过程中对拐点的搜索指示诊断值。

STATUS_D 112.0 INT 0 STATUS_D 通过加热过程中的控制器设计指示诊断值。

QTUN_RU
N

114.0 BOOL 0 已应用整定调节变量，整定已启动并仍处于阶段 2（搜索拐点）。

PI_CON 116.0 STRU
CT

  PI 控制器参数 

GAIN  +0.0 REAL 0.0 PI 控制器增益

%/物理单位

TI  +4.0 REAL 0.0 s PI 积分时间 [s]
PID_CON 124.0 STRU

CT
  PID 控制器参数

GAIN  +0.0 REAL 0.0 PID 控制器增益

TI  +4.0 REAL 0.0s PID 积分时间 [s]
TD  +8.0 REAL 0.0s PID 微分作用时间 [s]
PAR_SAVE 136.0 STRU

CT
  PID 参数保存在此结构中。

PFAC_SP  +0.0 REAL 1.0 设定值变化的比例因子

允许使用介于 0.0 到 1.0 之间的值。

GAIN  +4.0 REAL 0.0 控制器增益

%/物理单位

TI  +8.0 REAL 40.0 
s

积分时间 [s]

TD  +12.
0

REAL 10.0 
s

微分作用时间 (s)

D_F  +16.
0

REAL 5.0 微分因子

允许使用介于 5.0 到 10.0 之间的值。

CON_ZON
E

 +20.
0

REAL 100.
0

控制区域范围 
如果控制偏差大于控制区范围，则将输出输出值上限作为输出值。如果

控制偏差小于负控制区范围，则将输出输出值下限作为输出值。

CON_ZONE ≥ 0.0
CONZ_ON  +24.

0
BOOL FALS

E
启用控制区

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

PFAC_SP 162.0 REAL 1.0 存在设定值变化时，PFAC_SP 指定 P 作用的有效性。该值将在 0 和 1 之
间进行设置。

• 1：如果设定值发生变化，P 作用完全有效。

• 0：如果设定值发生变化，P 作用无效。

允许使用介于 0.0 到 1.0 之间的值。

GAIN 166.0 REAL 2.0 “比例增益”输入用于指定控制器放大率。为 GAIN 加上负号可反转控制

的方向。

%/物理单位

TI 170.0 REAL 40.0 
s

“积分时间”（积分作用时间）输入用于定义积分器的时间响应。

TD 174.0 REAL 10.0 
s

“微分作用时间”（微分时间）输入用于确定微分器的时间响应。

D_F 178.0 REAL 5.0 此微分因子决定 D 作用的延迟。 
D_F = 微分作用时间/“D 作用的延迟”

允许使用介于 5.0 到 10.0 之间的值。

CON_ZON
E

182.0 REAL 100.
0

如果控制偏差大于控制区范围，则将输出输出值上限作为输出值。

如果控制偏差小于负控制区范围，则将输出输出值下限作为输出值。

有效值取决于所用的传感器。

CONZ_ON 186.0 BOOL FALS
E

可以用 CONZ_ON =TRUE 来启用控制区域。

TUN_ON 186.1 BOOL FALS
E

如果 TUN_ON=TRUE，则将对输出值取平均值，直到由于设定值阶跃变

化或 TUN_ST=TRUE 而启用输出值激发 TUN_DLMN 为止。 
TUN_ST 186.2 BOOL FALS

E
如果在控制器调节期间操作点的设定值保持恒定，则 TUN_ST=1 将激活

输出值阶跃变化（变化量为 TUN_DLMN）。

UNDO_PA
R

186.3 BOOL FALS
E

从数据结构 PAR_SAVE 加载控制器参数 PFAC_SP、GAIN、TI、TD、
D_FCONZ_ON 和 CON_ZONE （仅在手动模式下）。

SAVE_PAR 186.4 BOOL FALS
E

在数据结构 PAR_SAVE 中保存控制器参数 PFAC_SP、GAIN、TI、TD、
D_F、CONZ_ON 和 CON_ZONE。

LOAD_PID 186.5 BOOL FALS
E

根据 PID_ON，从数据结构 PI_CON 或 PID_CON 加载控制器参数 GAIN、
TI,TD（仅在手动模式下） 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

PID_ON 186.6 BOOL TRUE 在输入 PID_ON 中，可以指定已调整的控制器作为 PI 控制器还是作为 PID 
控制器运行。

• PID 控制器：PID_ON = TRUE
• PI 控制器：PID_ON = FALSE
但是，对于某些过程类型，尽管 PID_ON = TRUE，仍然只能设计 PI 控制

器。

GAIN_P 188.0 REAL 0.0 已识别的过程增益。如果是过程类型 I，则对 GAIN_P 的估计往往会过低。

TU 192.0 REAL 0.0 已识别的过程时间延迟。

TU ≥ 3*CYCLE
TA 196.0 REAL 0.0 已识别的过程恢复时间。如果是过程类型 I，则对 TA 的估计往往会过低。

KIG 200.0 REAL 0.0 调节变量激发从 0 增加至 100 % 时的 大过程值上升 [1/s]
GAIN_P = 0.01 * KIG * TA

N_PTN 204.0 REAL 0.0 此参数指定过程的顺序。也可以接受“非整数值”。

允许使用介于 1.01 到 10.0 之间的值。

TM_LAG_P 208.0 REAL 0.0 PTN 模型的时间常数（仅适用于 N_PTN >= 2 的实际值）。

T_P_INF 212.0 REAL 0.0 从过程激发到拐点的时间。

P_INF 216.0 REAL 0.0 从过程激发到拐点的过程值变化。

有效值取决于所用的传感器。

LMN0 220.0 REAL 0.0 调节开始时的输出值

在阶段 1 中进行检测（平均值）。

允许介于 0 到 100 % 之间的值。

PV0 224.0 REAL 0.0 调节开始时的过程值

PVDT0 228.0 REAL 0.0 调节开始时的过程值转换速率 [1/s]
符号已调整。

PVDT 232.0 REAL 0.0 当前过程值转换速率 [1/s]
符号已调整。

PVDT_MA
X

236.0 REAL 0.0 每秒过程值的 大变化量 [1/s]
拐点处过程值 大微分（符号已调整，始终 > 0）；用于计算 TU 和 KIG。

NOI_PVDT 240.0 REAL 0.0 PVDT_MAX 中的噪声作用 (%)
噪声作用越高，控制参数精度越差（反应越慢）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

NOISE_PV 244.0 REAL 0.0 过程值中的绝对噪声

第 1 阶段中 大过程值和 小过程值之间的差。

FIL_CYC 248.0 INT 1 平均值过滤器的循环次数

过程值通过 FIL_CYC 周期来确定。如果需要，可将 FIL_CYC 从 1 增加到

大值 1024。
POI_CMAX 250.0 INT 2 拐点之后的 大周期数

此时间用于查找测量噪声的另一个（例如更好的）拐点。该时间过后，

才会完成调节。

POI_CYCL 252.0 INT 0 拐点之后的周期数

参见

脉冲发生器的工作原理 (页 7700)
TCONT_CP 方框图 (页 7703)
相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (页 4954)

参数 STATUS_H (S7-300, S7-400)

STATUS_H 说明 解决方法

0 默认控制器参数或无控制器参数/
无新的控制器参数 

 

10000 调整完成 + 找到适合的控制器参

数 
 

2xxxx 调整完成 + 控制器参数不确定  
2xx2x 未达到拐点（仅当通过设定值阶

跃更改激发时）

如果控制器产生振荡，则应弱化控制器参

数，或使用较小的调节值偏差 TUN_DLMN 
重复进行测试。

2x1xx 估计错误 (TU < 3*CYCLE) 降低 CYCLE 并重试。

仅 PT1 过程的特殊情况： 不重复测试；如

果需要，可以调低控制器参数。

2x3xx 估计错误 TU 过高 在更好的条件下重复进行测试。

21xxx 估计错误 N_PTN < 1 在更好的条件下重复进行测试。

22xxx 估计错误 N_PTN > 10 在更好的条件下重复进行测试。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STATUS_H 说明 解决方法

3xxxx 参数分配错误导致第 1 阶段的调

整取消：

 

30002 有效的调节值偏差 < 5% 更正调节值偏差 TUN_DLMN。

30005 采样时间 CYCLE 和 CYCLE_P 的偏

差大于测量值的 5%。 
将 CYCLE 和 CYCLE_P 与循环中断优先级等

级的循环时间进行比较，并注意任何循环

调度程序。

检查 CPU 负载。 过载的 CPU 会导致采样时

间延长，与 CYCLE 或 CYCLE_P 不一致。

说明

如果在阶段 1 或 2 取消调节，则将设置 STATUS_H = 0。 但是，STATUS_D 仍然显示上一控

制器计算的状态。

STATUS_D 的值越高，控制过程的序号就越高，TU/TA 的比率就越大，从而控制器参数的控

制作用就越平缓。

参见

脉冲发生器的工作原理 (页 7700)
TCONT_CP 方框图 (页 7703)
相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (页 4954)

参数 STATUS_D (S7-300, S7-400)

STATUS_D 说明

0 不计算任何控制器参数。

110 N_PTN <= 1.5 过程类型 I 快速

121 N_PTN > 1.5 过程类型 I
200 N_PTN > 1.9 过程类型 II（过渡范围）

310 N_PTN >= 2.1 过程类型 III 快速

320 N_PTN > 2.6 过程类型 III
111, 122, 201, 311, 321 已通过阶段 7 对参数进行修正。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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说明

STATUS_D 的值越高，控制过程的序号就越高，TU/TA 的比率就越大，从而控制器参数的控

制作用就越平缓。

参见

脉冲发生器的工作原理 (页 7700)
TCONT_CP 方框图 (页 7703)
相较于 TCONT_CP S7-300/400 的区别 (页 4954)

TCONT_S (S7-300, S7-400)

TCONT_S 说明 (S7-300, S7-400)
TCONT_S 指令用于 SIMATIC S7 自动化系统中，可以使用具有积分行为的执行器的二进制调

节值输出信号来控制工艺温度过程。此功能基于采样控制器的 PI 控制算法。步进控制器在

没有位置反馈信号的情况下运行。   

应用

也可以将串级控制中的控制器用作辅助控制器。通过设定值输入 SP_INT 指定执行器位置。在

这种情况下，必须将过程值输入和参数 TI（积分时间）设置为零。温度控制方面的应用示例

包括使用脉冲中断激活的加热功率控制，以及使用蝶阀进行的冷却控制。要完全关闭阀，调

节变量 (ER*GAIN) 应该为负值。

调用

指令 TCONT_S 必须以恒定总线循环时间调用。要达到该目的，可以使用循环中断级别（例

如，带 S7-300 的 OB35）。在 CYCLE 参数中指定采样时间。 

CYCLE 采样时间

CYCLE 采样时间与两次调用的时间差（考虑缩减比率的循环中断 OB 的循环时间）一致。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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控制器采样时间不应超出计算出的控制器积分时间 (TI) 的 10%。通常，必须将采样时间设

置为非常低的值，以获得需要的步进控制器精度。

所需精度 G MTR_TM CYCLE = MTR_TM*G 注释

0.5% 10 s 0.05 s 采样时间由所需的步进控制器的

精度决定。

启动

TCONT_S 指令具有一个初始化例程，在设置输入参数 COM_RST = TRUE 时将运行该例程。在

执行完初始化例程后，块将 COM_RST 重新设置成 FALSE。所有输出都被设置成各自的初始

值。如果需要在 CPU 重启时执行初始化，则可在 OB 100 中调用此块 (COM_RST = TRUE)。

参见

TCONT_S 方框图 (页 7719)
相较于 TCONT_S S7-300/400 的区别 (页 4955)

TCONT_S 的工作模式 (S7-300, S7-400)

设定值分支   
在输入 SP_INT 中输入浮点格式的设定值，作为物理值或者百分比值。用于形成控制偏差的

设定值和过程值必须采用相同的单位。

过程值选项 (PVPER_ON)
根据 PVPER_ON，可读取 I/O 格式或浮点数格式的过程值。

PVPER_ON 过程值输入

TRUE 通过输入 PV_PER 中的模拟量 I/O (PIW xxx) 读取过程值。

FALSE 在输入 PV_IN 处采集浮点格式的过程值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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过程值格式转换 CRP_IN (PER_MODE) 
函数 CRP_IN 按照下列规则并根据 PER_MODE 开关设置，将 I/O 值 PV_PER 转换为浮点格式：

PER_MODE CRP_IN 的输出 模拟量输入类型 单位

0 PV_PER * 0.1 热电偶；PT100/
NI100；标准

°C；°F

1 PV_PER * 0.01 PT100/NI100；气候

型；

°C；°F

2 PV_PER * 100/27648 电压/电流 %

过程值标定 PV_NORM（PF_FAC，PV_OFFS）
函数 PV_NORM 根据以下规则计算 CRP_IN 的输出：

“PV_NORM 的输出” = “CRP_IN 的输出” * PV_FAC + PV_OFFS
有以下用途：

• 以 PV_FAC 为过程值因子、PV_OFFS 为过程值偏移量进行过程值调整。

• 将温度值标准化为百分比值

如果要以百分比的形式输入设定值，现在必须将测得的温度值转换成百分比值。

• 将百分比值标准化为温度值

如果想要以物理温度单位输入设定值，现在必须将测得的电压/电流值转换成温度值。

参数计算：

• PV_FAC = PV_NORM 的范围/CRP_IN 的范围；

• PV_OFFS = LL (PV_NORM) - PV_FAC *  LL(CRP_IN)；
其中，LL：下限

标准化通过默认值（PV_FAC = 1.0 和 PV_OFFS = 0.0）关闭。在 PV 输出中输出有效过程值。

过程值标准化示例

如果要以百分比的形式输入设定值，并且 CRP_IN 的温度范围为 -20 到 85 °C，则必须将温度

范围标准化为百分比值。 
下图给出的示例说明了如何将 -20 到 85 °C 的温度范围修改为 0 到 100% 的内部标定：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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形成控制偏差

在到达死区之前，设定值与过程值的差值就是控制偏差。 
设定值与过程值的单位必须相同。

死区 (DEADB_W)  
为了抑制由于调节变量量化所引起的小幅持续振荡（例如，在使用 PULSEGEN 进行脉宽调制

时），可对控制偏差使用死区 (DEADBAND)。DEADB_W = 0.0 时，死区关闭。 

PI 步进控制器算法

指令 TCONT_S 在没有位置反馈的情况下运行。PI 算法的 I 作用和假定的位置反馈信号在积

分器 (INT) 中计算，并作为反馈值与其余 P 作用进行比较。差值将应用到三位元件 (THREE_ST) 
以及为控制阀生成脉冲的脉冲整形器 (PULSEOUT)。调整三位元件的响应阈值会降低控制器

的切换频率。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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当设定值发生变化时，会弱化 P 作用

为了防止过调，可以使用参数“用于设定值更改的比例因子”(PFAC_SP) 来弱化 P 作用。可以

使用 PFAC_SP 在 0.0 和 1.0 之间进行连续选择，以决定设定值发生变化时 P 作用的有效程度：

• PFAC_SP = 1.0：应对设定值变化的比例作用完全有效

• PFAC_SP = 0.0：在设定值的变化中，比例作用无效

像在连续控制器的情况中，如果电机运行时间 MTR_TM 比恢复时间 TA 小，且比率是 TU/TA 
< 0.2，则 PFAC_SP < 1.0 的值可以减小过调。如果 MTR_TM 达到 TA 的 20%，则只能略有改

进。

前馈控制

可在 DISV 输入中添加扰动变量。

手动值处理（LMNS_ON、LMNUP、LMNDN） 
可以通过 LMNS_ON 在手动与自动模式之间切换。在手动模式下，执行器停止，积分作用 
(INT) 在内部置位为 0。可通过 LMNUP 和 LMNDN 将执行器调整为 OPEN 和 CLOSED。因此，

切换到自动模式会产生干扰。由于 GAIN 的原因，现有控制偏差会导致内部调节变量的阶跃

变化。然而，执行器的积分分量将导致斜坡形的过程激发。 

参见

TCONT_S 方框图 (页 7719)
相较于 TCONT_S S7-300/400 的区别 (页 4955)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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TCONT_S 方框图 (S7-300, S7-400)

 参数组态接口

 指令调用接口

 参数组态接口、调用接口

参见

相较于 TCONT_S S7-300/400 的区别 (页 4955)
TCONT_S 说明 (页 7714)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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TCONT_S 的工作模式 (页 7715)
TCONT_S 输入参数 (页 7720)
TCONT_S 输出参数 (页 7721)
TCONT_S 输入/输出参数 (页 7721)
TCONT_S 静态变量 (页 7722)

TCONT_S 输入参数 (S7-300, S7-400)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-273   

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

CYCLE 0.0 REAL 0.1 s 在此输入中，输入控制器的采样时间。

CYCLE ≥ 0.001
SP_INT 4.0 REAL 0.0 “内部设定值”输入用于指定设定值。

有效值取决于所用的传感器。

PV_IN 8.0 REAL 0.0 在“过程变量输入”中，可以将参数分配给调试值，或者互

连浮点格式的外部过程值。 
有效值取决于所用的传感器。

PV_PER 12.0 INT 0 I/O 格式的过程值在输入“过程值 I/O”中与控制器互连。

DISV 14.0 REAL 0.0 对于前馈控制，扰动变量与输入“扰动变量”互连。

LMNR_H
S

18.0 BOO
L

FAL
SE

在输入“位置反馈的上端停止位信号”中互连信号“控制阀

位于上端停止位”。 
• LMNR_HS=TRUE：控制阀位于上端停止位。

LMNR_L
S

18.1 BOO
L

FAL
SE

在输入“位置反馈的下端停止位信号”中互连信号“控制阀

位于下端停止位”。

• LMNR_LS=TRUE：
控制阀位于下端停止位。

LMNS_O
N

18.2 BOO
L

TRU
E

在“启用调节信号的手动模式”处将调节值信号处理模式切

换为手动模式。

LMNUP 18.3 BOO
L

FAL
SE

在调节信号的手动模式下，在输入参数“调节信号上升”中

操作输出参数 QLMNUP。
LMNDN 18.4 BOO

L
FAL
SE

在调节信号的手动模式下，在输入参数“调节信号下降”中

操作输出参数 QLMNDN。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7720 编程和操作手册, 11/2022



参见

TCONT_S 方框图 (页 7719)
相较于 TCONT_S S7-300/400 的区别 (页 4955)

TCONT_S 输出参数 (S7-300, S7-400)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-274   

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

QLMNU
P

20.0 BOO
L

FAL
SE

如果置位输出“调节值信号上升”，则应打开控制阀。

QLMND
N

20.1 BOO
L

FAL
SE

如果置位输出“调节值信号下降”，则应关闭控制阀。

PV 22.0 REAL 0.0 有效的过程值在“过程值”输出中输出。

ER 26.0 REAL 0.0 在“误差信号”输出中输出有效系统偏差。

参见

TCONT_S 方框图 (页 7719)
相较于 TCONT_S S7-300/400 的区别 (页 4955)

TCONT_S 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)
以下参数的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-275   

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

COM_RS
T

30.0 BOO
L

FAL
SE

该块具有一个初始化例程，在置位输入 COM_RST 时将处理

该例程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

TCONT_S 方框图 (页 7719)
相较于 TCONT_S S7-300/400 的区别 (页 4955)

TCONT_S 静态变量 (S7-300, S7-400)
以下变量的名称既适用于数据块，也适用于通过 Openness API 访问。

表格 4-276    

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

PV_FAC 32.0 REAL 1.0 “过程值因子”输入与过程值相乘。该输入用于标定过程值的范围。

PV_OFFS 36.0 REAL 0.0 “过程值偏移量”输入与过程值相加。该输入用于标定过程值的范围。

有效值取决于所用的传感器。

DEADB_W 40.0 REAL 0.0 将死区应用到控制偏差。“死区宽度”(Deadband width) 输入决定死区的

大小。

DEADB_W ≥ 0.0
PFAC_SP 44.4 REAL 1.0 存在设定值变化时，PFAC_SP 指定 P 作用的有效性。

• 1：如果设定值发生变化，P 作用完全有效。

• 0：如果设定值发生变化，P 作用无效。

允许使用介于 0.0 到 1.0 之间的值。

GAIN 48.0 REAL 2.0 “比例增益”输入用于指定控制器放大率。为 GAIN 加上负号可反转控制

的方向。

%/物理单位

TI 52.0 REAL 40.0 s “积分时间”（积分作用时间）输入用于定义积分器的时间响应。

MTR_TM 56.0 REAL 30 s 在“电机动作时间”参数中输入控制阀从一个停止位到另一个停止位的

运行时间。

MTR_TM ≥ CYCLE
PULSE_TM 60.0 REAL 0.0 s 可以在“ 短脉冲周期”参数中组态 短脉冲持续时间。

BREAK_TM 64.0 REAL 0.0 s 可在参数“ 小中断时间”中分配 小中断时间。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

PER_MODE 68.0 INT 0 可使用此开关输入 I/O 模块的类型。然后，在 PV 输出中对输入 PV_PER 中
的过程值进行如下标定：

• PER_MODE = 0：热电偶；PT100/NI100；标准

PV_PER * 0.1
单位：C，°F

• PER_MODE = 1：PT100/NI100；气候型

PV_PER * 0.01
单位：C，°F

• PER_MODE = 2：电流/电压 
PV_PER * 100/27648
单位：%

PVPER_ON 70.0 BOOL FALS
E

如果要从 I/O 读取过程值，输入 PV_PER 必须与 I/O 互连，且输入“启用

过程值 I/O”必须置位。

参见

TCONT_S 方框图 (页 7719)
相较于 TCONT_S S7-300/400 的区别 (页 4955)

集成的系统功能 (S7-300, S7-400)

CONT_C_SF (S7-300, S7-400)

CONT_C_SF
指令 CONT_C_SF 集成在 S7-300 紧凑型 CPU 中。 加载期间，不得向 S7-300 CPU 传输该指

令。 其功能范围与指令 CONT_C 的相同。 

参见

CONT_C 说明 (页 7666)
CONT_C 的工作原理 (页 7667)
CONT_C 方框图 (页 7669)
输入参数 CONT_C (页 7670)
CONT_C 输出参数 (页 7672)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CONT_S_SF (S7-300, S7-400)

CONT_S_SF
指令 CONT_S_SF 集成在 S7-300 紧凑型 CPU 中。 加载期间，不得向 S7-300 CPU 传输该指

令。 其功能范围与指令 CONT_S 的相同。 

参见

CONT_S 说明 (页 7673)
CONT_S 工作模式 (页 7673)
CONT_S 方框图 (页 7675)
CONT_S 输入参数 (页 7676)
CONT_S 输出参数 (页 7678)

PULSEGEN_SF (S7-300, S7-400)

PULSEGEN_SF
指令 PULSEGEN_SF 集成在 S7-300 紧凑型 CPU 中。 加载期间，不得向 S7-300 CPU 传输该

指令。 其功能范围与指令 PULSEGEN 的相同。 

参见

PULSEGEN 说明 (页 7678)
PULSEGEN 的工作模式 (页 7680)
PULSEGEN 的工作模式 (页 7683)
三位控制 (页 7684)
两位控制 (页 7687)
PULSEGEN 输入参数 (页 7688)
PULSEGEN 输出参数 (页 7689)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PID 自整定器 (S7-300, S7-400)

TUN_EC (S7-300, S7-400)

TUN_EC 说明 (S7-300, S7-400)
TUN_EC 指令用于调节连续 PID 控制器。根据控制器的不同，使用以下指令之一互连 
TUN_EC：   
• FM 355 C、FM 355 S 脉冲控制器、FM 455 C 或 FM 455 S 脉冲控制器

– PID_FM
• PID 基本功能

– 带或不带 PULSEGEN 的 CONT_C
• 标准 PID 控制（PID Professional 可选包）

– PID_CP
• 模块化 PID 控制（PID Professional 可选包）

– PID 
– LMNGEN_C

调用

以调用 OB 的循环时间的恒定间隔（ 好在循环中断 OB 中）调用 TUN_EC。
ADAPT1ST = TRUE  时，TUN_EC 指令的初始化例程处于运行状态。进行以下预分配：

• 系统切换为 PI 控制器。为此，将 PI_CON 参数传输到控制器。如果 PI_CON.GAIN 和 
PI_CON.TI 参数的值都是 0.0，则为其预分配 PI_CON.GAIN = 1.5 和 PI_CON.TI = 3600.0 s。

• PROCESS.GAIN = 999.0
• RATIOFAC = 1.0
• STATUS_H = 0；STATUS_D = 0；STATUS_C = 0

说明

除非明确要求，否则不要在 CPU 暖启动期间在其初始化例程中调用 TUN_ES 指令，这对

其它指令也适用。如果调用，所有过程参数都将丢失。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CYCLE 采样时间

在 CYCLE 参数中输入采样时间。采样时间不应该超过已确定的控制器积分作用时间的 10%。

它必须与两次调用的时间差（考虑减少率的循环中断 OB 的循环时间）匹配。

为了可靠识别过程参数，过程的 小时间常量（延时）应该至少采样 10 到 20 次。 
与 FM355/455 控制器模块相关时，TUN_EC 的采样时间必须大约等于在 FM 上控制器所生

成的周期时间（“参数设置 > 模块参数”(Parameter setting > Module parameters)）。

对错误的响应

错误消息字 RET_VAL 不由块进行评估。

参见

TUN_EC 工作模式 (页 7728)
TUN_EC 输入参数 (页 7734)
TUN_EC 输出参数 (页 7736)
TUN_EC 的输入/输出参数 (页 7739)
参数 TUN_EC.PHASE (页 7740)
参数 TUN_EC.STATUS_H (页 7744)
参数 TUN_EC.STATUS_C (页 7745)
参数 TUN_EC.STATUS_D (页 7745)

TUN_EC 的应用范围 (S7-300, S7-400)
自整定器特别适用于以下系统：

• 温度控制系统

• 液位控制系统

• 流量控制系统

在用于流量控制系统时，必须区分只有控制阀本身受控制或者在控制阀之后有相关延迟过程。 
在仅控制阀控制的情况下，不能使用自整定器。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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过程要求

过程必须满足以下要求：

• 有关联延迟的稳定渐近瞬态响应

调节变量跳转之后,过程值必须保持稳定状态。 因此，这样可排除已显示出缺少闭环控制

的振荡响应的过程，以及没有内在调节（控制系统中的积分器）的受控系统。

• 延迟时间不太长

应用范围可以根据延迟时间 tu 与响应时间 ta 的比值进行指定。 延迟时间还包括任何现有

的停滞时间。 
预调节或自适应专为多数受控温度系统所处的 tu < 1/10 ta 范围而设计。 
对于 1/10 ta < tu < 1/3 t a  这样特别大的延迟时间范围，仍然能够设计可利用的 PI 控制器。

• 具有充足操作范围的较好线性响应

也就是说，不论是在识别期间还是常规闭环控制操作期间，在该操作范围内的非线性影

响都可以忽略。 但是，在靠近新工作点再次执行自适应过程并且自适应期间不通过非线

性的情况下操作点更改到另一个时，可以重新识别过程。

如果已知某些静态非线性影响（例如，阀特性曲线），始终建议提前使用折线对其进行

补偿，从而线性化过程响应。

• 温度过程中的 小干扰

干扰（例如，由于从一种物质状态变化到另一种而对临近区域的热传导、热增益或热损

耗）不得对整体温度过程有任何显著影响。 如有必要，可能需要在工作点处进行自适应。 
例如在整定挤压机的区域时，必须同时加热所有区域。

• 测量信号的质量

测量信号的质量必须足够好，也就是说，信噪比必须足够高。

• 过程增益不太高

过程增益不能过高。 不需要将过程值标准化。 因此，过程增益 K 值可以包含物理单位，

例如：

K =∆PV/∆LMN，[K]= °C/%
新设计的控制器基于对过程增益 K 的计算，因此原则上可以对任意 K 值进行补偿。但

是在学习阶段一开始 K 值是未知的，并且在增益和学习阶跃变化混和的极端情况下无法

避免过调现象。 也可以通过在加热过程中减小参数 LHLM_TUN 值或在冷却过程中增加 
LLLM_TUN 值来减少过调现象。

带有积分作用的控制阀的过程要求

在带有积分作用的控制阀的相关过程中，除了以上规定的要求外，还必须进一步满足以下要

求：

指令
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控制阀的电机运行时间必须小于在调节变量跳转后找到拐点所需要的时间（另请参见过程响

应图）。 否则，所涉及的过程通常便只是一个仅有控制阀作为主要过程操作的流量控制系

统。 这种情况下不建议使用自整定器。 可以根据以下经验规则手动设置 PI 步进控制器：

GAIN = 1，TI = 电机转换时间 

参见

TUN_EC 工作模式 (页 7728)
TUN_EC 输入参数 (页 7734)
TUN_EC 输出参数 (页 7736)
TUN_EC 的输入/输出参数 (页 7739)
参数 TUN_EC.PHASE (页 7740)
参数 TUN_EC.STATUS_H (页 7744)
参数 TUN_EC.STATUS_C (页 7745)
参数 TUN_EC.STATUS_D (页 7745)

TUN_EC 工作模式 (S7-300, S7-400)
TUN_EC 具有以下控制以及优化控制器的功能：   
• 手动模式

自整定器强制控制器进入手动模式，并将其手动参数传送到控制器。

• 通过预测性调节值设定进行手动/自动切换

控制器成功优化之后，通过前馈预测性调节值，使过程快速稳定到设定值，自整定器就

可以将控制器从手动模式切换到自动模式。 这种类型的切换不是很平稳。 也可以在自整

定器上设置平稳切换。

指令
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• 控制器调节

该过程在优化控制器参数时初次识别。 控制器根据过程特征而设计。 新系统参数以此基

础来计算，并为控制器激活这些参数。

– 快速自适应

只可对设定值正向跳转执行预调节。 快速自适应通常用于初次调试期间或受控系统特

性发生重大改变时。

– 精确调节

在设定值正向跳转期间，如果存在从一个工作点到另一个工作点的更改，或当过程响

应中存在更改时，可对控制器进行在线精确调节。

– 冷却调节

对于采用两个反向执行器的控制系统（例如，温度控制的情况： 加热和冷却执行器），

当发生调节值负向阶跃时，自整定器将确定受第二个执行器影响的过程增益的比率（仍

以温度控制为例： 受冷却执行器影响）。

调节对设定值变化的响应

原则上控制器旨在实现 佳的干扰响应。 产生的“严苛”参数会导致设定值阶跃时的阶

跃高度有 10% 到 20 % 的过调。

控制区代表一种初始解决方法。 为了调整在设定值发生大的阶跃时的启动控制响应，自

整定器会在优化期间计算出控制区域范围。 控制器在此范围内是激活的。 在此范围以外，

自整定器使用控制器的 大或 小调节变量来对控制器进行控制。

结构分段代表一种附加的解决方法。 这种情况下，比例或微分作用位于反馈环路。 因此，

设定值的变化只能影响控制器的积分作用。

如果结构分段不能用于控制器或者控制区失效，则可以激活下列功能来调整命令特性：

• 结构切换：

在设定值发生大的正向阶跃时，临时禁用 I 作用或预测性调节值设定。 当控制区激活时，

此功能无效。

• 保存控制器参数

如果假设当前的控制器参数可以使用，则可以在手动更改参数之前，将其保存在自整定

器的背景数据块专门提供的参数中。 在调整控制器时，调整之前有效的值将覆盖所保存

的参数。

指令
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• 重新加载已保存的控制器参数

使用此功能可再次为控制器激活 近一次保存的控制器参数设置。

• 更改控制器参数

如果希望亲自为控制器设定控制器参数，则可以通过自整定器的背景数据块中的专用参

数来指定这些参数，并通过此功能将其传送到控制器。

启用功能

功能 启动位 使能位 启动条件：

PHASE
启动条件：

SP 的设定值阶跃变

化

手动模式 — MAN_ON 0 至 7 —
通过预测性调节值设

定进行手动/自动切

换

— PRED_ON 7 -> 4 的跳转 —

快速自适应 ADAPT1ST — 0, 4 正向： > MIN_STEP
快速自适应或精确调

节

ADAPT_ON — 4 正向： > MIN_STEP

冷却调节 COOLID_ON — 4 —
控制区 — CONZ_ON 4  
结构切换 — STRUC_ON 4 正向： > MIN_STEP,

负向： > MIN_STEP 
× RATIO_FAC

保存控制器参数 SAVE_PAR — 2 到 7 —
重新加载控制器参数 UNDO_PAR — 4 —
更改控制器参数 LOAD_PAR — 4 —

说明

在此功能成功启动后复位启动位。 保持置位使能位。

参见

TUN_EC 说明 (页 7725)
TUN_EC 输入参数 (页 7734)

指令
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TUN_EC 输出参数 (页 7736)
TUN_EC 的输入/输出参数 (页 7739)
参数 TUN_EC.PHASE (页 7740)
参数 TUN_EC.STATUS_H (页 7744)
参数 TUN_EC.STATUS_C (页 7745)
参数 TUN_EC.STATUS_D (页 7745)

控制区和结构切换 (S7-300, S7-400)

控制区

自整定器使用控制区进行工作。 这意味着控制器将按照以下算法进行工作：

• 如果控制偏差大于 CON_ZONE，则以 大功率对系统加热。

• 如果控制偏差小于 (-CON_ZONE) × RATIOFAC，则以 大功率将系统冷却。

预调节或精确调节期间，CON_ZONE 控制区由自整定器确定，如果过程类型适合则激活： 
CONZ_ON = TRUE。闭环控制中，您可更改控制区或彻底将其禁用（利用 CONZ_ON 
= FALSE）。

指令
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激活控制区后 (CONZ_ON = TRUE)，结构切换 STRUC_ON 无效。 

说明

在有专为长延时控制系统而设计的控制器功能时，控制区不确定，例如在自适应后 STATUS_D 
= 3 时。 
手动打开控制区之前，请确保控制区宽度不会过窄。 如果控制区宽度设置过窄，调节变量

和过程值趋势将发生振荡。

结构分段

结构分段是控制器的一项功能。 在使用结构分段的闭环控制中，比例或微分作用位于反馈

环路中，因此设定值的变化只能影响控制器的积分作用。 设定值发生跳变时，调节变量不

进行跳变而是随着斜坡形状变化。 因此，干扰响应不会发生变化。

图 4-36 使用结构分段的闭环控制

对于不使用结构分段的闭环控制，比例和微分作用取决于控制偏差，这一点类似于积分作用。 
可为此工作模式选择结构切换 (STRUC_ON = TRUE)。
使用结构分段的闭环控制可用于以下控制数据包中：

• FM 355/455
• 标准 PID 控制

• 模块化 PID 控制

说明

只有不使用结构分段的闭环控制才可用于 STEP 7 Basic 的简单控制器 PID 控制和 CPU 314 
IFM 中。 只有在没有其它选择时才应选择结构切换功能。

指令
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比例和微分作用在控制偏差范围内时的结构切换

默认设置下禁用结构切换。 只有在没有其它选择（例如控制区或结构分段）时才应选择此

功能。

激活控制区后 (CONZ_ON = TRUE)，结构切换 STRUC_ON 无效。

可利用 STRUC_ON = TRUE 激活结构切换。 块会自动根据总环路增益（过程增益和控制器增

益的乘积）在两种控制方式之间进行选择：

• 临时禁用积分作用，P(D) 控制：

当设定值正向跳转 ≥ MIN_STEP 时，将临时禁用控制器的积分作用，增益略有增加，意味

着只使用 P(D) 控制器。 在趋近设定值时，重新激活积分作用并且再次减少增益 (PHASE 
= 5)。

• 临时的预测性调节变量设定：

长延时过程无法使用 P(D) 控制系统进行良好控制。 设定值正向跳转 ≥ MIN_STEP 后，会

不断地输出新设定值持续需要的调节变量。 在趋近设定值时，系统无波动式切回 PI 或 PID 
闭环控制。 这会产生一种缓慢但无过调的响应 (PHASE = 6)。

说明

如果发生设定值正向跳转（例如加热过程中）时结构切换没有获得期望的结果（瞬态响

应缓慢），在发生小幅度过调现象的情况下，可以通过设置 STRUC_ON = FALSE 禁用结

构切换。

控制器结构模式 CONZ_ON PFDB_SEL,
DFDB_SEL 1)

STRUC_ON

激活控制区 TRUE 任意 任意

激活结构分段 任意 TRUE FALSE
激活结构切换 FALSE FALSE TRUE

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7733



1) 控制器参数 PFDB_SEL、DFDB_SEL： CONT_C 时，这些参数不可用。 这对应于 PFDB_SEL 
= DFDB_SEL = FALSE 设置（不使用结构分段）。

说明

有关选择操作模式的注意事项：

• 当过程的两个时间常量比 f = TM_LAG1 / TM_LAG2 > 10 时，自整定器将自动算出一个控制区
并激活它。

• 当控制区中发生跳转时，如果控制器允许，默认选定的结构分段将发挥作用。

• 如果要尽快地在控制区内对设定值小幅跳转进行补偿并愿意接受小幅过调，禁用结构分段。
用数字举例： 控制区为 20 °C，那么将发生阶跃大小 (< 20 °C) 大约 10% 到 20% 的过调，也
就是说，过调小于 2 °C 至 4 °C。

• 即使过程不允许使用控制区或者已禁用控制区，结构分段功能仍可防止在任何大小的设定值
跳转时发生过调现象。 但是，上升时间将比使用控制区时略慢。

• 如果过程不允许使用控制区并且控制器不允许使用结构分段，激活结构切换。 结构切换不能
和结构分段在同一时间激活。

TUN_EC 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-277  

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

SP 0.0 REAL 0.0 在 SP 输入中输入设定值。 它通过 SP_OUT 与控制器互连。 请注意，此

设定值必须位于控制器的设定值限制范围内。

PV 4.0 REAL 0.0 PV 与控制器的过程值互连。

LMN 8.0 REAL 0.0 LMN 与控制器的调节变量互连。

允许介于 -100 到 100% 之间的值。

MAN 12.0 REAL 0.0 在 MAN 输入中输入手动值。 如果 MAN_ON = TRUE，会将手动值 MAN 
传送到控制器的调节变量。 如果 MAN_ON = TRUE 且 MAN = 0.0，则加

热/冷却功能关闭。 如果 MAN_ON = FALSE，则由控制器指定调节变量。

允许介于 -100 到 100% 之间的值。

MIN_STEP 16.0 REAL 10.0 可在 MIN_STEP 输入中指定设定值 小跳转，大于此值时可执行预调节

或自适应。

如果激活结构切换 (STRUC_ON = TRUE)，设定值跳转必须大于 MIN_STEP 
才能进行结构切换激活。

建议： MIN_STEP ≥ 10 % 所需的设定值过程值范围

指令
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参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

LHLM_TUN 20.0 REAL 80.0 在 LHLM_TUN 输入中指定第一项设置的调节变量跳转。 后续精确调节

期间自动计算调节变量跳转。

允许介于 0 到 100% 之间的值。

LLLM_TUN 24.0 REAL -20.0 在 LLM_TUN 输入处为冷却调节指定调节变量跳转。

允许介于 -100 到 0% 之间的值。

NORM_FA
C

28.0 REAL 1.0 标准化因子应用于具有标准化控制器增益的控制器（标准 PID 控制）。 
根据控制器的过程值范围限值计算标准化因子，它与 NORM_FAC 输入互

连。

MAN_ON 32.0 BOOL TRUE 如果 MAN_ON = TRUE，则通过 MAN 输入指定控制器的调节变量。 如果 
MAN_ON = FALSE，则由控制器指定调节变量。

PID_ON 32.1 BOOL TRUE 在输入 PID_ON 中，可以指定已调整的控制器作为 PI 控制器还是作为 PID 
控制器运行。

PID 控制器： PID_ON = TRUE 
PI 控制器： PID_ON = FALSE
但是对于某些受控系统类型，尽管 PID_ON = TRUE，仍然只能设计 PI 控
制器。

STRUC_ON 32.2 BOOL FALSE 如果 STRUC_ON = TRUE，结构切换（从 PI(D) 切换到 P(D) 控制）可以

大限度地确保避免在设定值跳转处发生过调。 如果将比例作用或微分作

用馈送到控制器的反馈回路中，则不得将 STRUC_ON 输入设置为 TRUE。
WRITE_DIS 32.3 BOOL FALSE 在与控制器模块的连接中，自整定器必须了解驱动程序块是否已准备好

将数据发送到 FM。当 LOAD_OP = LOAD_PAR = FALSE 时就属于这种情

况。 LOAD_OP 和 LOAD_PAR 的 OR 运算结果与 WRITE_DIS 互连。

PRED_ON 32.4 BOOL TRUE 当切换到自动模式时，可以指定是通过 后一个手动值进行无波动式切

换，还是使用由自整定器计算得到的调节变量进行有波动的切换。 如果 
PRED_ON = TRUE（默认设置），则执行有波动的切换。 有波动的切换

仅在调节后有效，它可确保快速稳定到期望的设定值，尤其是在 PI 控制

系统中更是如此。

CYCLE 34.0 TIME 100 
ms

必须在 CYCLE 输入中组态采样时间。CYCLE 必须与要设置的控制器的采

样时间以及两次调用的时间差（考虑缩减比率的循环中断 OB 的循环时

间）对应。

CYCLE > 1 ms

指令
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参见

TUN_EC 说明 (页 7725)
TUN_EC 工作模式 (页 7728)
TUN_EC 输出参数 (页 7736)
TUN_EC 的输入/输出参数 (页 7739)
参数 TUN_EC.PHASE (页 7740)
参数 TUN_EC.STATUS_H (页 7744)
参数 TUN_EC.STATUS_C (页 7745)
参数 TUN_EC.STATUS_D (页 7745)

TUN_EC 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-278    

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

MAN_OUT 38.0 REAL 0.0 MAN_OUT 与控制器的手动输入值相连。 如果 MAN_ON = TRUE，自整定

器将 MAN 输入中的指定值输出到 MAN_OUT 输出。

SP_OUT 42.0 REAL 0.0 SP_OUT 与控制器的设定值输入相连。 自整定器将 SP 输入指定的设定值

写入 SP_OUT 输出。 如果手动模式 MAN_ON = TRUE，则会根据过程值跟

踪设定值： SP_OUT = PV.
GAIN 46.0 REAL 1.5 GAIN 与控制器的比例增益（控制器增益）互连。

TI 50.0 TIME 1 h TI 与控制器的积分作用时间（复位时间）互连。

TD 54.0 TIME 0 ms TD 与控制器的微分作用时间（微分时间）互连。

TM_LAG 58.0 TIME 1 s TM_LAG 与控制器微分器的时间延迟互连。

RATIOFAC 62.0 REAL 1.0 RATIOFAC 与控制器或 PULSEGEN 指令的加热/冷却比率因子互连。 此参

数仅用于冷却。

PHASE 66.0 INT 0 参数 TUN_EC.PHASE (页 7740) 显示控制器调节的当前顺序。 在对标准 
PID 控制进行调节期间，PHASE 输出与 PID_CP 指令的 PHASE 输入互连。

STATUS_H 68.0 INT 0 参数 TUN_EC.STATUS_H (页 7744) 显示在加热过程中搜索拐点的调节结

果。

STATUS_D 70.0 INT 0 参数 TUN_EC.STATUS_D (页 7745) 显示在加热过程中控制器设计的调节

结果。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

STATUS_C 72.0 INT 0 参数 TUN_EC.STATUS_C (页 7745) 显示在冷却过程中搜索拐点的调节结

果。

QMAN_O
N

74.0 BOOL FALS
E

QMAN_ON 与控制器的手动/自动切换互连。

QI_SEL 74.1 BOOL TRUE QI_SEL 与控制器积分作用 I_SEL 的开/关切换互连。

使用 FM355/455 时，必须根据 QI_SEL 将 TI 切换到零： 如果 QI_SEL 
= FALSE，那么 TI = 0。

QD_SEL 74.2 BOOL FALS
E

QD_SEL 与控制器微分作用 D_SEL 的开/关切换互连。

使用 FM355/455 时，必须根据 QD_SEL 将 TD 切换到零： 如果 QD_SEL 
= FALSE，那么 TD = 0。

QWRITE 74.3 BOOL FALS
E

QWRITE 与 FM355/455 的 PID_FM 指令的 LOAD_PAR 和 LOAD_OP 输入互

连。

结果是将控制器通道的数据记录下载到 FM 中。

PROCESS 76.0 STRU
CT

  PROCESS 结构包含过程的参数。

 GAIN  +0.
0

REAL 999.
0

过程增益显示在 PROCESS.GAIN 输出中。

TM_LAG1  +4.
0

REAL 0.0 慢速过程时间常量显示在 PROCESS.TM_LAG1 输出中。

TM_LAG2  +8.
0

REAL 0.0 快速过程时间常量显示在 PROCESS.TM_LAG2 输出中。

PV00  +12
.0

REAL 0.0 过程的零平均值显示在 PROCESS.PV00 输出中。

零平均值是调节值等于零时的稳态过程值。 这相当于系统冷却时的环境

温度。

KIG  +16
.0

REAL 0.0 在加热期间，在 PROCESS.KIG 输出中显示过程值的 大上升比率。

KIG_C  +20
.0

REAL 0.0 冷却期间，在 PROCESS.KIG_C 输出中显示过程值的 大下降比率。

PI_CON 100.0 STRU
CT

  PI_CON 结构包含 PI 控制器的参数。

GAIN  +0.
0

REAL 1.5 PI_CON.GAIN 显示 PI 控制器的比例增益。 可以手动提高值，并通过置位 
LOAD_PAR 使其生效。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

TI  +4.
0

REAL 3600
.0

PI_CON.TI 显示 PI 控制器的积分作用时间。 可以手动提高值，并通过置位 
LOAD_PAR 使其生效。

PID_CON 108.0 STRU
CT

  PID_CON 结构包含 PID 控制器的参数。

GAIN  +0.
0

REAL 1.5 PID_CON.GAIN 显示 PID 控制器的比例增益。 可以手动提高值，并通过置

位 LOAD_PAR 使其生效。

TI  +4.
0

REAL 3600
.0

PID_CON.TI 显示 PID 控制器的积分作用时间。 可以手动提高值，并通过

置位 LOAD_PAR 使其生效。

TD  +8.
0

REAL 0.0 PID_CON.TD 显示 PID 控制器的微分作用时间。 可以手动提高值，并通过

置位 LOAD_PAR 使其生效。

PI_CON_O
LD

120.0 STRU
CT

  PI_CON_OLD 结构包含 PI 控制器的原参数。

 GAIN  +0.
0

REAL 1.5 PI 控制器的原比例增益显示在 PI_CON_OLD.GAIN 输出中。

 TI  +4.
0

REAL 3600
.0

PI 控制器的原积分时间显示在 PI_CON_OLD.TI 输出中。

PID_CON_
OLD

128.0 STRU
CT

  PID_CON_OLD 结构包含 PID 控制器的原参数。

 GAIN  +0.
0

REAL 0.0 PID 控制器的原比例增益显示在 PID_CON_OLD.GAIN 输出中。

 TI  +4.
0

REAL 0.0 PID 控制器的原积分时间显示在 PID_CON_OLD.TI 输出中。

 TD  +8.
0

REAL 0.0 PID 控制器的原微分时间显示在 PID_CON_OLD.TD 输出中。

TU 140.0 REAL 0.0 确定的延迟时间显示在 TU 输出中。

TA 144.0 REAL 0.0 确定的恢复时间显示在 TA 输出中。

参见

TUN_EC 说明 (页 7725)
TUN_EC 工作模式 (页 7728)
TUN_EC 输入参数 (页 7734)
TUN_EC 的输入/输出参数 (页 7739)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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TUN_EC 的输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-279  

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

ADAPT1ST 148.0 BOOL FALS
E

当执行过程的初次优化或者不希望使用之前的优化结果（例如调节值阶

跃大小或滤波时间常量）时，必须执行快速自适应。 为此，请设置 
ADAPT1ST = TRUE。 自整定器然后执行初始化例程，并在过程中设置初

始化例程中所描述的默认值。 自整定器将 ADAPT1ST 重设为 FALSE。
重新启动 CPU 时在 OB100 中将 ADAPT1ST 设置为 TRUE 没有任何意义。

ADAPT_O
N

148.1 BOOL FALS
E

如果要触发在线自适应，请设置 ADAPT_ON = TRUE。 如果在这之后设定

值阶跃变化大于 MIN_STEP，则将启动识别过程 (PHASE = 2)。 自整定器

将 ADAPT_ON 重设为 FALSE。
STEADY 148.2 BOOL FALS

E
当过程值达到稳定状态时，即使自整定器仍处于 PHASE 3，也可以使用 
STEADY 提早终止优化。

在自整定器进入 PHASE 4 后，还可以使用 STEADY 在稳定状态下执行更

新的控制器设计。

COOLID_O
N

148.3 BOOL FALS
E

如果要触发冷却调节，请设置 COOLID_ON = TRUE。 将调节值设为 
LLLM_TUN，并将 COOLID_ON 复位为 FALSE。
如果存在多个加热区域，则在启动冷却调节前应已完成所有预调节和调

整。

UNDO_PA
R

148.4 BOOL FALS
E

原控制器参数被传送到当前控制器参数，并根据 PID_ON 立即激活。

PI_CON = PI_CON_OLD
PID_CON = PID_CON_OLD 

取消更改功能只能用于自动模式 (PHASE 4)。
SAVE_PAR 148.5 BOOL FALS

E
将当前的控制器参数传送到原控制器参数。

PI_CON_OLD = PI_CON
PID_CON_OLD = PID_CON

LOAD_PAR 148.6 BOOL FALS
E

将更改过的参数 PI_CON 和 PID_CON 传送到控制器，并因此将其激活。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

CONZ_ON 148.7 BOOL FALS
E

如果 CONZ_ON = TRUE，则控制器在控制区范围内工作。

在控制器优化期间，自整定器会决定是否使用控制区执行控制，并确定

佳的控制区。 在 PHASE 4 中执行优化之后，可以通过 CONZ_ON 
= FALSE 取消激活控制区或重新组态控制区。

CON_ZON
E

150.0 REAL 0.0 CON_ZONE 指定控制区的宽度。

在控制器优化期间，自整定器会决定是否使用控制区执行控制，并确定

佳的控制区。 在 PHASE 4 中执行优化之后，可以通过 CONZ_ON 
= FALSE 取消激活控制区或重新组态控制区。

参见

TUN_EC 说明 (页 7725)
TUN_EC 工作模式 (页 7728)
TUN_EC 输入参数 (页 7734)
TUN_EC 输出参数 (页 7736)
参数 TUN_EC.PHASE (页 7740)
参数 TUN_EC.STATUS_H (页 7744)
参数 TUN_EC.STATUS_C (页 7745)
参数 TUN_EC.STATUS_D (页 7745)

参数 TUN_EC.PHASE (S7-300, S7-400)

PHASE 模式 说明

0 自动模式： 使用预

设参数进行闭环控

制

在生成自整定器的背景数据块期间，为参数 PHASE 分配的初始值为零。 由于 
MAN_ON 的初始值为 TRUE，因而在第一次运行后，自整定器将切换到 PHASE 7
（手动模式）。 可以直接通过手动模式 (ADAPT_ON = TRUE) 启动快速自适应，也

可以切换到自动模式。 初次切换到自动模式 MAN_ON = FALSE 时，从 PI_CON 
读取参数。 GAIN 和 TI 的默认值为： GAIN = 1.5, TI = 1h.

2 控制器优化： 使用

常量调节值搜索拐

点

只要为暖过程状态的工作点指定设定值正向阶跃变化 ≥ MIN_STEP，就会在快速

自适应期间将 LHLM_TUN 分配给 MAN_OUT，而在在线自适应期间将自整定器

计算得出的值分配给 MAN_OUT，同时还会设置 QMAN_ON = TRUE。 将这两个

值都传送到 PID 控制器。 在手动模式下，通过这些值来控制 PID 控制器。

MIN_STEP 应大于设定值和过程值操作范围的 10%。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PHASE 模式 说明

3 控制器优化： 使
用 PI 粗略控制器进

行闭环控制

如果识别到阶跃响应的拐点 (STATUS_H = 2)，或者过程值已达到设定值阶跃高

度的 70% (STATUS_H = 3)，则说明建立了精心设计的 PI 控制器。 控制器增益 
GAIN 被限制在 0.2 到 20.0 的范围内。 控制器立即作为 PI 控制器运行，并尝试

将过程调整到稳定状态。 自整定器将 新确定的 PI 控制器参数保存在 GAIN、TI 
以及 PI_CON 中。 以前的 PI 控制器值保存在 PI_CON_OLD 中。 如果达到稳定状

态需要很长一段时间（温度过程中的慢速瞬态响应），则可通过设置 STEADY 
= TRUE 在状态基本稳定时使用当前数据启动控制器设计。 也可以通过指定 
STEADY = TRUE 在阶段 3 或 4 的后期使用当前数据重新启动控制器设计。 这通

常可以进一步改进控制器的设计。

如果发生过调或者未找到拐点，原因可能是快速自适应期间所选的调节值阶跃

大小 LHLM_TUN 的值过大。 这不一定会生成错误的控制器设置。 在下次快速

自适应时，应选择比该 LHLM_TUN 值约小 20% 的值。

如果块已识别到稳定状态，或者在设定值阶跃变化后已经过了 30 × TI（TI：在 
PHASE = 3 中所设置的 PI 控制器积分作用时间）的时间段，则表明实现了改进

的控制器设计，并且系统会切换到 PHASE = 4。 自整定器将 新确定的 PI/PID 控
制器参数保存在 GAIN、TI、TD 以及 PI_CON 或 PID_CON 中。 以前的 PID 控制

器值保存在 PID_CON_OLD 中。 如果可能，设计一个 PID 控制器和一个 PI 控制

器。 如果 PID_ON = TRUE，则激活 PID 控制器，否则激活 PI 控制器。 在 PHASE 4 
中，可以随时在两个控制器之间进行无波动式切换。 应将控制器增益 GAIN 限
制为使得开环的环路增益（过程增益和控制器增益的乘积）低于 80.0。

4 自动模式： 包含/
不包含控制区的常

闭回路控制

在本阶段，控制器通过其优化后的参数进行控制。 在此状态下，可以启动冷却

调节、精准调节或预调节。

5 自动模式： 设定值

阶跃变化时进行结

构切换： I 作用被

取消激活，执行 
P(D) 控制

当设定值正向阶跃变化 ≥ MIN_STEP 时，将临时取消激活控制器的 I 作用，而增

益会略有增加，因此仅使用 P(D) 控制器。 当趋近设定值时，将重新激活 I 作用，

而增益会再次减少。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PHASE 模式 说明

6 自动模式： 设定值

阶跃变化时进行结

构切换： 预测性调

节值设定

如果过程包含较长的时间延迟，则无法使用 P(D) 控制系统进行良好的控制。 设
定值正向阶跃变化 ≥ MIN_STEP 后，新设定值所需的稳态调节变量因而会作为常

量输出。 当趋近设定值时，系统会无波动地切换回 PI 或 PID 控制器工作模式。 
这会导致动作比较缓慢，但不会发生过调。

7 手动模式 如果将输入 MAN_ON 设置为 TRUE，则输出 QMAN_ON 会设置为 TRUE，而输出 
MAN_OUT 会设置为 MAN。 这会将 PID 控制器切换到手动模式。

手动模式优先于所有其它工作模式。

预调节、精确调节和冷却调节中止。 当禁用手动操作时 (MAN_ON = FALSE)，控

制器将切换到自动模式（自整定器操作中 PHASE = 4），并使用现有的控制器

参数进行控制。

快速自适应过程中的加热优化阶段

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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冷却调节阶段

参见

TUN_EC 说明 (页 7725)
TUN_EC 工作模式 (页 7728)
TUN_EC 输入参数 (页 7734)
TUN_EC 的输入/输出参数 (页 7739)
参数 TUN_EC.STATUS_H (页 7744)
参数 TUN_EC.STATUS_C (页 7745)
参数 TUN_EC.STATUS_D (页 7745)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 TUN_EC.STATUS_H (S7-300, S7-400)

STATUS_H 说明 解决方法

0 初始化  
1 拐点过低

在大多数情况下，优化仍会产生良好的控制器参

数

为了接近理想状态，应增加 LHLM_TUN 的值

或减小设定值阶跃变化大小。

2 理想状态：

找到了拐点

 

3 拐点过高

包含安全因子。 在大多数情况下，优化所产生的

控制器参数仍然可以使用，但需要慎重对待。

为了接近理想状态，应减小 LHLM_TUN 的值

或增大设定值阶跃变化大小。

11, 12 无法正确检测时间延迟。 某个估计值可导致控制

器参数不是 佳的，但操作继续使用该估计值进

行。

如果过程中包含纯 VZ1 特性（无时间延迟），则

自整定器通常可以设计出依旧良好的控制器参

数。 由于使用粗略估计的时间延迟继续进行计

算，因此，STATUS_D 可能无法确定为 1（用于

估计 VZ1 特性的控制器），并且可能会取消激活

控制区（即使控制区对 VZ1 过程很有意义）。

重新进行优化，并确保过程值不受干扰。

如果对控制器参数不满意，至少可以将 
PROCESS.GAIN 和 PROCESS.TM_LAG1 的值用

于 VZ1 模型，然后根据文本文件使用自己的控

制器设计。

13 无法正确检测时间延迟。 某个估计值可导致控制

器参数不是 佳的，但操作继续使用该估计值进

行。

重新进行优化，并确保过程值不受干扰。

参见

TUN_EC 说明 (页 7725)
TUN_EC 工作模式 (页 7728)
TUN_EC 输入参数 (页 7734)
TUN_EC 的输入/输出参数 (页 7739)
参数 TUN_EC.PHASE (页 7740)
参数 TUN_EC.STATUS_C (页 7745)
参数 TUN_EC.STATUS_D (页 7745)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 TUN_EC.STATUS_C (S7-300, S7-400)

STATUS_C 说明 解决方法

0 初始化  
1 找不到转折点。

在大多数情况下，优化仍会产生良好的控制器

参数。

为了接近理想状态，应增大 LLLM_TUN 的值

（例如从 -20.0 增加到 -10.0）

2 理想状态：

找到了冷却拐点

 

11, 12, 13 不正确的估计

比率因子设置为默认值： RATIOFAC = 1.0
重新进行优化，并确保过程值不受干扰。

参见

TUN_EC 说明 (页 7725)
TUN_EC 工作模式 (页 7728)
TUN_EC 输入参数 (页 7734)
TUN_EC 的输入/输出参数 (页 7739)
参数 TUN_EC.PHASE (页 7740)
参数 TUN_EC.STATUS_H (页 7744)
参数 TUN_EC.STATUS_D (页 7745)

参数 TUN_EC.STATUS_D (S7-300, S7-400)

STATUS_D 说明 解决方法

0 初始化  
1 过程几乎包含了 PT1 特性； 或许可以放弃控制器的 D 作用。

2 可使用 PI 和 PID 控制器，具备 VZ2 特性  

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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STATUS_D 说明 解决方法

3 单独的 PID 控制器设计适合特别长的延迟时间、停

滞时间或高过程阶数

在这种情况下关闭控制区。

 

4 不正确的估计

没有针对在线自适应的控制器设计。

在快速自适应期间，过程使用 PHASE 3 生成的粗略 
PI 控制器继续进行。

重新进行优化，并确保过程值不受干扰。

参见

TUN_EC 说明 (页 7725)
TUN_EC 工作模式 (页 7728)
TUN_EC 输入参数 (页 7734)
TUN_EC 的输入/输出参数 (页 7739)
参数 TUN_EC.PHASE (页 7740)
参数 TUN_EC.STATUS_H (页 7744)
参数 TUN_EC.STATUS_C (页 7745)

TUN_ES (S7-300, S7-400)

TUN_ES 说明 (S7-300, S7-400)
TUN_ES 指令用于调节 PID 步进控制器。根据控制器的不同，使用以下指令之一互连 
TUN_ES：   
• FM 355 S 或 FM 455 S

– PID_FM
• PID 基本功能

– CONT_S
– TCONT_S

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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• 标准 PID 控制（PID Professional 可选包）

– PID_ES
• 模块化 PID 控制（PID Professional 可选包）

– PID
– LMNGEN_S

调用

以调用 OB 的循环时间的恒定时基（ 好在循环中断 OB 中）调用 TUN_ES。
ADAPT1ST = TRUE  时，TUN_ES 指令的初始化例程处于运行状态。进行以下预分配：

• 系统切换为 PI 控制器。为此，将 PI_CON 参数传输到控制器。如果 PI_CON.GAIN 和 
PI_CON.TI 参数的值都是 0.0，则为其预分配 PI_CON.GAIN = 1.5 和 PI_CON.TI = 3600.0 s。

• PROCESS.GAIN = 999.0
• STATUS_H = 0；STATUS_D = 0

说明

除非明确要求，否则不要在 CPU 暖启动期间在其初始化例程中调用 TUN_ES 指令，这对

其它指令也适用。如果调用，所有过程参数都将丢失。

CYCLE 采样时间

在 CYCLE 参数中输入采样时间。采样时间不应该超过已确定的控制器积分作用时间的 10%。

此外，采样时间不应超过电机转换时间的 1%，使位置反馈分辨率至少达到 1%。可在 TUN_ES 
指令的 CYCLE 参数和控制器中设置采样时间。它必须与两次调用的时间差（考虑减少率的

循环中断 OB 的循环时间）匹配。

与 FM355/455 控制器模块相关时，TUN_ES 的采样时间必须大约等于在 FM 上控制器所生成

的周期时间（“参数设置 > 模块参数”(Parameter setting > Module parameters)）。

对错误的响应

错误消息字 RET_VAL 不由块进行评估。

参见

TUN_ES 工作模式 (页 7750)
TUN_EC 的输入参数 (页 7753)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TUN_ES 的输出参数 (页 7756)
TUN_ES 的输入/输出参数 (页 7758)
参数 TUN_ES.PHASE (页 7760)
参数 TUN_ES.STATUS_H (页 7764)
参数 TUN_ES.STATUS_D (页 7765)

TUN_ES 的应用范围 (S7-300, S7-400)
自整定器特别适用于以下系统：

• 温度控制系统

• 液位控制系统

• 流量控制系统

在用于流量控制系统时，必须区分只有控制阀本身受控制或者在控制阀之后有相关延迟过程。 
在仅控制阀控制的情况下，不能使用自整定器。

过程要求

过程必须满足以下要求：

• 有关联延迟的稳定渐近瞬态响应

调节变量跳转之后,过程值必须保持稳定状态。 因此，这样可排除已显示出缺少闭环控制

的振荡响应的过程，以及没有内在调节（控制系统中的积分器）的受控系统。

• 延迟时间不太长

应用范围可以根据延迟时间 tu 与响应时间 ta 的比值进行指定。 延迟时间还包括任何现有

的停滞时间。 
预调节或自适应专为多数受控温度系统所处的 tu < 1/10 ta 范围而设计。 
对于 1/10 ta < tu < 1/3 t a  这样特别大的延迟时间范围，仍然能够设计可利用的 PI 控制器。

• 具有充足操作范围的较好线性响应

也就是说，不论是在识别期间还是常规闭环控制操作期间，在该操作范围内的非线性影

响都可以忽略。 但是，在靠近新工作点再次执行自适应过程并且自适应期间不通过非线

性的情况下操作点更改到另一个时，可以重新识别过程。

如果已知某些静态非线性影响（例如，阀特性曲线），始终建议提前使用折线对其进行

补偿，从而线性化过程响应。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• 温度过程中的 小干扰

干扰（例如，由于从一种物质状态变化到另一种而对临近区域的热传导、热增益或热损

耗）不得对整体温度过程有任何显著影响。 如有必要，可能需要在工作点处进行自适应。 
例如在整定挤压机的区域时，必须同时加热所有区域。

• 测量信号的质量

测量信号的质量必须足够好，也就是说，信噪比必须足够高。

• 过程增益不太高

过程增益不能过高。 不需要将过程值标准化。 因此，过程增益 K 值可以包含物理单位，

例如：

K =∆PV/∆LMN，[K]= °C/%
新设计的控制器基于对过程增益 K 的计算，因此原则上可以对任意 K 值进行补偿。但

是在学习阶段一开始 K 值是未知的，并且在增益和学习阶跃变化混和的极端情况下无法

避免过调现象。 也可以通过在加热过程中减小参数 LHLM_TUN 值或在冷却过程中增加 
LLLM_TUN 值来减少过调现象。

带有积分作用的控制阀的过程要求

在带有积分作用的控制阀的相关过程中，除了以上规定的要求外，还必须进一步满足以下要

求：

控制阀的电机运行时间必须小于在调节变量跳转后找到拐点所需要的时间（另请参见过程响

应图）。 否则，所涉及的过程通常便只是一个仅有控制阀作为主要过程操作的流量控制系

统。 这种情况下不建议使用自整定器。 可以根据以下经验规则手动设置 PI 步进控制器：

GAIN = 1，TI = 电机转换时间 

参见

TUN_ES 工作模式 (页 7750)
TUN_EC 的输入参数 (页 7753)
TUN_ES 的输出参数 (页 7756)
TUN_ES 的输入/输出参数 (页 7758)
参数 TUN_ES.PHASE (页 7760)
参数 TUN_ES.STATUS_H (页 7764)
参数 TUN_ES.STATUS_D (页 7765)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TUN_ES 工作模式 (S7-300, S7-400)
TUN_ES 具有以下用于控制或调节控制器的功能：   
• 手动模式

自整定器强制控制器进入手动模式，并将其手动参数传送到控制器。 对于带位置反馈的

步进控制器，可以指定浮点格式的手动值和手动值信号，例如打开/关闭。 对于不带位置

反馈的步进控制器，只能指定手动值信号。

• 控制器调节

在调节控制器参数期间，先测定执行器的执行时间，然后识别受控系统。 根据受控系统

特征来设计控制器。 据此来计算新控制器参数，并为控制器激活这些参数。

– 快速自适应

只可对设定值正向跳转执行预调节。 快速自适应通常用于初次调试期间或受控系统特

性发生重大改变时。

– 精确调节

在设定值正向跳转期间，如果存在从一个工作点到另一个工作点的更改，或当过程响

应中存在更改时，可对控制器进行在线精确调节。 只可对带有位置反馈的步进控制器

进行精确调节。

• 调节对设定值变化的响应

原则上控制器旨在实现 佳的干扰响应。 所产生的“严苛”参数会导致设定值跳转时的

跳转高度有 10% 到 20% 的过调。

结构分段代表一种初始解决方法。 这种情况下，比例或微分作用位于反馈环路。 因此，

设定值的变化只能影响控制器的积分作用。 结构分段只能用于带位置反馈的步进控制器。

如果结构分段不能用于控制器，则可激活以下功能来调节对设定值变化的响应：

• 结构切换

在设定值大幅正向跳转处类似于 P(D) 闭环控制或预测性调节变量设定的切换。 对于不带

位置反馈的步进控制器，只能进行类似于 P(D) 闭环控制的切换。

• 保存控制器参数

如果假设当前的控制器参数可以使用，则可以保存这些参数，然后在参数中，特别是自

整定器的背景数据块中，手动修改控制器参数。 在调整控制器时，调整之前有效的值将

覆盖所保存的参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• 重新加载已保存的控制器参数

使用此功能可再次为控制器激活 近一次保存的控制器参数设置。

• 更改控制器参数

如果希望亲自为控制器设定控制器参数，则可以通过自整定器的背景数据块中的专用参

数来指定这些参数，并通过此功能将其传送到控制器。

不能使用 TUN_ES 来实现冷却调节和控制区模式。

启用功能

功能 启动位 使能位 启动条件：

PHASE
启动条件：

在 SP 处设定值跳转

手动模式 — MAN_ON
LMNS_ON

0 至 7 —

使用电机转换时间测

量的预调节

ADAPT1ST — 0, 4 正向： > MIN_STEP

不使用执行器的执行

时间测量的预调节或

精确调节（仅可用于

不带位置反馈的步进

控制器）

ADAPT_ON — 4 正向： > MIN_STEP

结构切换 — STRUC_ON 4 正向： > MIN_STEP
负向： > MIN_STEP

保存控制器参数 SAVE_PAR — 2 到 7 —
重新加载控制器参数 UNDO_PAR — 4 —
更改控制器参数 LOAD_PAR — 4 —

说明

在此功能成功启动后复位启动位。 保持置位使能位。

参见

TUN_ES 说明 (页 7746)
TUN_EC 的输入参数 (页 7753)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TUN_ES 的输出参数 (页 7756)
TUN_ES 的输入/输出参数 (页 7758)
参数 TUN_ES.PHASE (页 7760)
参数 TUN_ES.STATUS_H (页 7764)
参数 TUN_ES.STATUS_D (页 7765)

结构切换 (S7-300, S7-400)

结构分段

结构分段是控制器的一项功能。 在使用结构分段的闭环控制中，比例或微分作用位于反馈

环路中，因此设定值的变化只能影响控制器的积分作用。 设定值发生跳变时，调节变量不

进行跳变而是随着斜坡形状变化。

因此，干扰响应不会发生变化。

图 4-37 使用结构分段的闭环控制

对于不使用结构分段的闭环控制，比例和微分作用取决于控制偏差，这一点类似于积分作用。 
可为此工作模式选择结构切换 (STRUC_ON = TRUE)。
使用结构分段的闭环控制可用于以下控制数据包中：

• FM355/455
• 标准 PID 控制

• 模块化 PID 控制

说明

• 如果控制阀没有位置反馈，不能使用结构分段。 也就是说，必须将比例和微分作用保持在
控制偏差范围内。

• 在包含结构分段的闭环控制中，控制偏差中的死区几乎不产生任何影响。

• 使用 CONT_S 和 TCONT_S，只能实现无结构分段的闭环控制。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7752 编程和操作手册, 11/2022



比例和微分作用在控制偏差范围内时的结构切换

默认设置下禁用结构切换。 只有在结构分段不可用时才应选择此功能。 可利用 STRUC_ON 
= TRUE 激活结构切换。 块会自动根据总环路增益（过程增益和控制器增益的乘积）在两种

控制方式之间进行选择：

• 临时增强了积分作用，类似于 P(D) 控制：

当设定值正向跳转 ≥ MIN_STEP 时，控制器的积分作用会暂时增强，增益略有减少，类似

于使用 P(D) 控制器。 当趋近设定值时，系统会切换回积分作用的初始值，而增益会减少 
(PHASE = 5)。

• 临时的预测性调节变量设定：

包含较长时间延迟的过程无法使用 P(D) 控制系统进行良好控制。 设定值正向跳转 
≥ MIN_STEP 后，会因此不断输出新设定值不断需要的调节变量。 在趋近设定值时，系统

无波动式切回 PI 或 PID 闭环控制。 这会产生一种缓慢但无过调的响应 (PHASE = 6)。 

说明

在不带位置反馈的步进控制中，只可能进行第一次控制测量 (PHASE = 5)。
如果发生设定值正向跳转（例如加热过程中）时结构切换没有获得期望的结果（瞬态响

应缓慢），在发生小幅度过调现象的情况下，可以通过设置 STRUC_ON = FALSE 禁用结

构切换。

控制器结构模式 PFDB_SEL,
DFDB_SEL 1)

STRUC_ON

激活结构分段 TRUE FALSE
激活结构切换 FALSE TRUE

1) 控制器参数 PFDB_SEL 和 DFDB_SEL： 使用 CONT_S 时，这些参数不可用。 这对应于 
PFDB_SEL = DFDB_SEL = FALSE 设置（不使用结构分段）。

说明

• 结构分段防止受控变量在设定值发生跳转时出现过调。 如果可能，选择结构分段。

• 如果控制器不允许结构分段，激活结构切换。 结构切换不能和结构分段在同一时间激活。 如
果在设定值正向跳转时要求快速调节且允许小幅过调，则可禁用结构切换。

TUN_EC 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-280

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据

类型

默认值 说明

SP 0.0 REAL 0.0 在 SP 输入中输入设定值。 它通过 SP_OUT 与控制器互连。请注意，

此设定值必须位于控制器的设定值限制范围内。

PV 4.0 REAL 0.0 PV 与控制器的过程值互连。

MAN 8.0 REAL 0.0 在 MAN 输入中输入手动值。 如果 MAN_ON = TRUE，会将手动值 
MAN 传送到控制器的调节变量。 MAN_ON = TRUE 且 MAN = 0.0 时，

加热关闭。 如果 MAN_ON = FALSE，则由控制器指定调节变量。

允许介于 -100 到 100% 之间的值。

LMNR 12.0 REAL 0.0 LMNR 与控制器的位置反馈（如果存在）互连。

允许介于 0.0 到 100% 之间的值。

MIN_STEP 16.0 REAL 10.0 可在 MIN_STEP 输入中指定设定值 小跳转，大于此值时可执行预调

节或自适应。

如果激活结构切换 (STRUC_ON=TRUE)，设定值跳转必须大于 
MIN_STEP 才能进行结构切换激活。

建议： MIN_STEP ≥ 10 % 的所需设定值/过程值范围

LHLM_TUN 20.0 REAL 80.0 在 LHLM_TUN 输入中指定第一项设置的调节变量跳转。 后续精确调

节期间自动计算调节变量跳转。

允许介于 0.0 到 100% 之间的值。

NORM_FAC 24.0 REAL 1.0 标准化因子应用于具有标准化控制器增益的控制器（标准 PID 控
制）。 根据控制器的过程值范围限值计算标准化因子，它与 
NORM_FAC 输入互连。

PULSE_TM 28.0 TIME 0 ms PULSE_TM 与控制器的 小脉冲持续时间互连。

PULSE_TM ≥ 1 ms
C_LMNUP 32.0 BOOL FALSE C_LMNUP 与控制器的调节变量信号 QLMNUP 互连。

C_LMNDN 32.1 BOOL FALSE C_LMNDN 与控制器的调节变量信号 QLMNDN 互连。

MAN_ON 32.2 BOOL FALSE 如果 MAN_ON = TRUE，则通过 MAN 输入指定控制器的调节变量。 
如果 MAN_ON = FALSE，则由控制器指定调节变量。

LMNR_HS 32.3 BOOL FALSE LMNR_HS 与控制器的停止位信号 LMNR_HR 互连。

LMNR_ON 32.4 BOOL FALSE 如果 LMNR_ON = TRUE，则可使用 LMNS_ON = TRUE 或 MAN_ON = 
TRUE 将具有位置反馈的步进控制器切换到手动模式。 
如果 LMNR_ON = FALSE，则可使用 LMNS_ON = TRUE 将没有位置反

馈的步进控制器切换到手动模式。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据

类型

默认值 说明

LMNS_ON 32.5 BOOL TRUE 如果置位 LMNS_ON，则可使用 LMNUP 和 LMNDN 参数来调节控制

器的执行信号。

LMNUP 32.6 BOOL FALSE 可以使用 LMNUP 来调节控制器的执行信号 OPEN。

LMNDN 32.7 BOOL FALSE 可以使用 LMNDN 来调节控制器的执行信号 CLOSE。
PID_ON 33.0 BOOL FALSE 可在 PID_ON 输入中指定调节后的控制器是用作 PI 控制器还是 PID 控

制器。

PID 控制器： PID_ON = TRUE
PI 控制器： PID_ON = FALSE
但是对于某些受控系统类型，尽管 PID_ON = TRUE，仍然只能设计 PI 
控制器。

STRUC_ON 33.1 BOOL FALSE 如果 STRUC_ON = TRUE，结构切换（从 PI(D) 切换到 P(D) 控制）可

以 大限度地确保避免在设定值跳转处发生过调。 如果将比例作用

或微分作用馈送到控制器的反馈回路中，则不得将 STRUC_ON 输入

设置为 TRUE。
WRITE_DIS 33.2 BOOL FALSE 在与控制器模块的连接中，自整定器必须了解驱动程序块是否已准备

好将数据发送到 FM。当 LOAD_OP = LOAD_PAR = FALSE 时就属于这

种情况。 LOAD_OP 和 LOAD_PAR 的 OR 运算结果与 WRITE_DIS 互连。

CYCLE 34.0 TIME 100 ms 必须在 CYCLE 输入中组态采样时间。CYCLE 必须与要设置的控制器

的采样时间以及两次调用的时间差（考虑缩减比率的循环中断 OB 的
循环时间）对应。

≥ 1 ms

参见

TUN_ES 说明 (页 7746)
TUN_ES 工作模式 (页 7750)
TUN_ES 的输出参数 (页 7756)
TUN_ES 的输入/输出参数 (页 7758)
参数 TUN_ES.PHASE (页 7760)
参数 TUN_ES.STATUS_H (页 7764)
参数 TUN_ES.STATUS_D (页 7765)

指令
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TUN_ES 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-281    

参数 地址 数据

类型

默认值 说明

MAN_OUT 38.0 REAL 0.0 MAN_OUT 与控制器的手动输入值相连。 如果 MAN_ON = TRUE，自整定

器将 MAN 输入中的指定值输出到 MAN_OUT 输出。

SP_OUT 42.0 REAL 0.0 SP_OUT 与控制器的设定值输入相连。 自整定器将 SP 输入中指定的设定

值写入到 SP_OUT 输出。 如果手动模式 MAN_ON = TRUE，则会根据过程

值跟踪设定值： SP_OUT = PV.
GAIN 46.0 REAL 1.5 GAIN 与控制器的比例增益（控制器增益）互连。

TI 50.0 TIME 1 h TI 与控制器的积分作用时间（复位时间）互连。

TD 54.0 TIME 0 ms TD 与控制器的微分作用时间（微分时间）互连。

TM_LAG 58.0 TIME 1 s TM_LAG 与控制器微分器的时间延迟互连。

MTR_TM 62.0 TIME 30 s MTR_TM 与控制器的电机运行时间互连。

DEADB_W 66.0 REAL 0.0 DEADB_W 与控制器的死区宽度互连。

PHASE 70.0 INT 0 参数 TUN_ES.PHASE (页 7760) 显示控制器调节的当前顺序。 在对标准 
PID 控制进行调节期间，PHASE 输出与 PID_ES 指令的输入 PHASE 互连。

STATUS_H 72.0 INT 0 参数 TUN_ES.STATUS_H (页 7764) 显示在加热过程中搜索拐点的调节结

果。

STATUS_D 74.0 INT 0 参数 TUN_ES.STATUS_D (页 7765) 显示在加热过程中控制器设计的调节

结果。

QMAN_ON 76.0 BOOL FALSE QMAN_ON 与控制器的手动/自动切换互连。

QLMNS_O
N

76.1 BOOL   QLMNS_ON 与控制器的“启用调节信号”(Enable manipulated signals) 参
数互连

QLMNUP 76.2 BOOL   QLMNUP 与控制器的“调节信号打开”(Manipulated signal open) 参数互

连

QLMNDN 76.3 BOOL   QLMNDN 与控制器的“调节信号关闭”(Manipulated signal close) 参数互

连

QI_SEL 76.4 BOOL TRUE QI_SEL 与控制器积分作用 I_SEL 的开/关切换互连。

使用 FM355/455 时，必须根据 QI_SEL 将 TI 切换到零： 如果 QI_SEL = 
FALSE，那么 TI = 0。

QD_SEL 76.5 BOOL FALSE QD_SEL 与控制器微分作用 D_SEL 的开/关切换互连。

使用 FM355/455 时，必须根据 QD_SEL 将 TD 切换到零： 如果 QD_SEL 
= FALSE，那么 TD = 0。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据

类型

默认值 说明

QWRITE 76.6 BOOL FALSE QWRITE 与 FM355/455 的 PID_FM 指令的 LOAD_PAR 和 LOAD_OP 输入互

连。

结果是将控制器通道的数据记录下载到 FM 中。

PROCESS 78.0 STRU
CT

  PROCESS 结构包含过程的参数。

GAIN  +0
.0

REAL 999.0 过程增益显示在 PROCESS.GAIN 输出中。

TM_LAG1  +4
.0

REAL 0.0 慢速过程时间常量显示在 PROCESS.TM_LAG1 输出中。

TM_LAG2  +8
.0

REAL 0.0 快速过程时间常量显示在 PROCESS.TM_LAG2 输出中。

PV00  +1
2.
0

REAL 0.0 过程的零平均值显示在 PROCESS. PV00 输出中。

零平均值是调节值等于零时的稳态过程值。 这相当于系统冷却时的环境

温度。

KIG  +1
6.
0

REAL 0.0 在加热期间，在 PROCESS.KIG 输出中显示过程值的 大上升比率。

MTR_TM  +2
0.
0

REAL 0.0 电机运行时间显示在 MTR_TM 输出中。

PI_CON 102.
0

STRU
CT

  PI_CON 结构包含 PI 控制器的参数。

GAIN  +0
.0

REAL 1.5 PI_CON.GAIN 显示 PI 控制器的比例增益。 可以手动提高值，并通过置位 
LOAD_PAR 使其生效。

TI  +4
.0

REAL 3600.0 PI_CON.TI 显示 PI 控制器的积分作用时间。 可以手动提高值，并通过置位 
LOAD_PAR 使其生效。

PID_CON 110.
0

STRU
CT

  PID_CON 结构包含 PID 控制器的参数。

GAIN  +0
.0

REAL 0.0 PID_CON.GAIN 显示 PID 控制器的比例增益。 可以手动提高值，并通过置

位 LOAD_PAR 使其生效。

TI  +4
.0

REAL 0.0 PID_CON.TI 显示 PID 控制器的积分作用时间。 可以手动提高值，并通过

置位 LOAD_PAR 使其生效。

TD  +8
.0

REAL 0.0 PID_CON.TD 显示 PID 控制器的微分作用时间。 可以手动提高值，并通过

置位 LOAD_PAR 使其生效。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认值 说明

PI_CON_O
LD

122.
0

STRU
CT

  PI_CON_OLD 结构包含 PI 控制器的原参数。

GAIN  +0
.0

REAL 1.5 PI 控制器的原比例增益显示在 PI_CON_OLD.GAIN 输出中。

TI  +4
.0

REAL 3600.0 PI 控制器的原积分时间显示在 PI_CON_OLD.TI 输出中。

PID_CON_
OLD

130.
0

STRU
CT

  PID_CON_OLD 结构包含 PID 控制器的原参数。

GAIN  +0
.0

REAL 1.5 PID 控制器的原比例增益显示在 PID_CON_OLD.GAIN 输出中。

TI  +4
.0

REAL 3600.0 PID 控制器的原积分时间显示在 PID_CON_OLD.TI 输出中。

TD  +8
.0

REAL 0.0 PID 控制器的原微分时间显示在 PID_CON_OLD.TD 输出中。

TU 142.
0

REAL 0.0 确定的延迟时间显示在 TU 输出中。

TA 146.
0

REAL 0.0 确定的恢复时间显示在 TA 输出中。

参见

TUN_ES 说明 (页 7746)
TUN_ES 工作模式 (页 7750)
TUN_EC 的输入参数 (页 7753)
TUN_ES 的输入/输出参数 (页 7758)

TUN_ES 的输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-282

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

ADAPT1ST 150.0 BOOL FALS
E

当执行过程的初次优化或者不希望使用之前的优化结果（例如调节值阶跃

大小或滤波时间常量）时，必须执行快速自适应。为此，请设置 
ADAPT1ST = TRUE。自整定器然后执行初始化例程，并在过程中设置初始

化例程中所描述的默认值。自整定器将 ADAPT1ST 重设为 FALSE。
重新启动 CPU 时在 OB100 中将 ADAPT1ST 设置为 TRUE 没有任何意义。

ADAPT_ON 150.1 BOOL FALS
E

如果要触发在线自适应，请设置 ADAPT_ON = TRUE。如果在这之后设定

值阶跃变化大于 MIN_STEP，则将启动识别过程 (PHASE = 2)。自整定器将 
ADAPT_ON 重设为 FALSE。

STEADY 150.2 BOOL FALS
E

当过程值达到稳定状态时，即使自整定器仍处于 PHASE 3，也可以使用 
STEADY 提早终止优化。

在自整定器进入 PHASE 4 后，还可以使用 STEADY 在稳定状态下执行更新

的控制器设计。

UNDO_PA
R

150.3 BOOL FALS
E

原控制器参数被传送到当前控制器参数，并根据 PID_ON 立即激活。

PI_CON = PI_CON_OLD
PID_CON = PID_CON_OLD

取消更改功能只能用于自动模式 (PHASE 4)。
SAVE_PAR 150.4 BOOL FALS

E
将当前的控制器参数传送到原控制器参数。

PI_CON_OLD = PI_CON
PID_CON_OLD = PID_CON

LOAD_PAR 150.5 BOOL FALS
E

将更改过的参数 PI_CON 和 PID_CON 传送到控制器，并因此将其激活。

参见

TUN_ES 说明 (页 7746)
TUN_ES 工作模式 (页 7750)
TUN_EC 的输入参数 (页 7753)
TUN_ES 的输出参数 (页 7756)
参数 TUN_ES.PHASE (页 7760)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 TUN_ES.STATUS_H (页 7764)
参数 TUN_ES.STATUS_D (页 7765)

参数 TUN_ES.PHASE (S7-300, S7-400)

PHASE 模式 说明

0 自动模式： 使用预

分配参数进行闭环

控制

在生成自整定器的背景数据块期间，为参数 PHASE 预分配的值为零。 由于将 
LMNS_ON 预分配为 TRUE，因而在第一次运行后，自整定器将切换到 PHASE 7

（手动模式）。 可以直接通过手动模式 (ADAPT_ON = TRUE) 启动预调节，也可

以切换到自动模式。 初次切换到自动模式 MAN_ON = FALSE 时，将采用 
PI_CON 的参数。 GAIN 和 TI 的默认值为： GAIN = 1.5, TI = 1h.
通过 MAN_ON、LMNS_ON 或 ADAPT1ST 可退出此阶段。

1 控制器调节： 加热

结束并等待设定值

跳转

通过 ADAPT1ST = TRUE 启动调节后，自整定器会关闭控制阀（调节变量 = 0 或 
LMNS_ON = LMNDN = TRUE），并等待设定值正向跳转 ≥ MIN_STEP。

2 控制器调节： 电机

转换时间测量、移

动到常量控制阀设

置以及搜索拐点

如果为暖过程状态的操作点指定设定值正向跳转 ≥ MIN_STEP，则在预调节时

会将 MAN_OUT 设置为 LHLM_TUN，而在精确调节时会将 MAN_OUT 设置为

自整定器计算出的值。MIN_STEP 应大于设定值和过程值操作范围的 10%。

对于带位置反馈的步进控制 (LMNR_ON = TRUE)，将值 TRUE 分配给 
QMAN_ON。 控制器根据 MAN_OUT 的值控制阀，TUN_ES 计算电机转换时间 
MTR_TM。

对于不带位置反馈的步进控制，系统会将 QLMNS_ON 和 QLMNUP 设置为 
TRUE，此时阀门移动至上端停止位。 到达上端停止位 (LMNR_HS =TRUE) 时，

TUN_ES 将计算电机转换时间，并将其转发至控制器。 然后阀门向闭合位置移

动，直至达到 MAN_OUT 的值 (QLMNDN = TRUE)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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7760 编程和操作手册, 11/2022



PHASE 模式 说明

3 控制器调节： 使用 
PI 粗略控制器进行

闭环控制

如果识别到跳转响应的拐点 (STATUS_H = 2)，或者过程值已达到设定值跳转高

度的 70% (STATUS_H = 3)，则说明设计了具有稳妥设置的 PI 控制器。 控制器

增益 GAIN 被限制在 0.2 到 20.0 的范围内。 自该点起，控制器将立即开始充当 
PI 控制器并尝试使受控系统达到稳态条件。 自整定器将 新确定的 PI 控制器

参数存储在 GAIN、TI 以及 PI_CON 中。 以前的 PI 控制器值保存在 PI_CON_OLD 
中。 如果达到稳态条件需要很长一段时间（温度过程中的慢速瞬态响应），则

可设置 STEADY = TRUE 以在基本达到稳态条件时使用当前数据初始化控制器设

计。 也可通过设置 STEADY = TRUE 在阶段 3 或 4 的后期使用当前数据重新启

动控制器设计。这通常可以进一步改善控制器设计。

如果发生过调或如果未发现拐点，为预调节选择的调节变量跳转大小 
LHLM_TUN 可能已经过大。 这不一定会导致较差的控制器调节。 对于下次预

调节，为 LHLM_TUN 选择的值应减小约 20%。

如果块已识别到稳定状态，或者在设定值跳转后已经过了 30 × TI（TI：在 
PHASE = 3 中所设置的 PI 控制器积分作用时间）的时间段，则表明改进了控制

器设计，并且系统会切换到 PHASE = 4。 自整定器将 新确定的 PI/PID 控制器

参数存储在 GAIN、TI、TD 以及 PI_CON 或 PID_CON 中。 以前的 PID 控制器值

保存在 PID_CON_OLD 中。 如果可能，设计一个 PID 控制器和一个 PI 控制器。 
如果 PID_ON = TRUE，则激活 PID 控制器，否则激活 PI 控制器。 在 PHASE 4，
需要随时在两个控制器之间进行无波动式切换。 对于难以控制的过程，块总

是会设计 PI 控制器，无论 PID_ON 如何。 应对控制器增益 GAIN 加以限制，使

开环的环路增益（过程增益和控制器增益的乘积）小于 40.0。
4 自动模式： 包含/不

包含控制区的常闭

回路控制

在本阶段，控制器通过其调节后的参数进行控制。 在此状态下，可以启动精

准调节或预调节。

5 自动模式，设定值

跳转处的结构切

换： 积分作用取消

激活，执行 P(D) 控
制

当设定值正向跳转 ≥ MIN_STEP 时，控制器的积分作用会暂时增强，增益略有

减少，这样类似于使用纯粹的 P(D) 控制器。 当趋近设定值时，系统会切换回

积分作用的初始值，而增益会再次减少（自整定时器序列中 PHASE = 5）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PHASE 模式 说明

6 自动模式，设定值

跳转处的结构切

换： 预测性调节变

量设定 

仅用于带位置反馈的步进控制器

包含较长时间延迟的过程无法使用 P(D) 控制系统进行良好控制。 设定值正向

跳转 ≥ MIN_STEP 后，会因此不断地输出新设定值持续需要的调节变量。 在趋

近设定值时，系统无波动式切回 PI 或 PID 闭环控制。 这会产生一种缓慢但无

过调的响应 
7 手动模式 手动模式优先于所有其它工作模式。

预调节或精准调节已取消。 当禁用手动模式时 （MAN_ON = FALSE 和 
LMNS_ON = FALSE），控制器将切换到自动模式（在自整定时器序列中 PHASE 
= 4），并使用现有的控制器参数进行控制。

如果使用带位置反馈的步进控制器 (LMNR_ON = TRUE)，则可使用 LMNS_ON 
= TRUE 或 MAN_ON = TRUE 切换到手动模式。 如果使用不带位置反馈的步进

控制器 (LMNR_ON = FALSE)，则只能使用 LMNS_ON = TRUE 切换到手动模式。 
如果将 MAN_ON 输入设置为 TRUE，则 QMAN_ON 输出会设置为 TRUE，而 
MAN_OUT 输出会设置为 MAN。 如果将 LMNS_ON 输入设置为 TRUE，则 
QLMNUP 输出会设置为 LMNUP，而 QLMNDN 输出会设置为 LMNDN。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7762 编程和操作手册, 11/2022



使用不带位置反馈的步进控制器进行加热调节

下图显示的是包含电机运行时间测量的预调节的阶段阶跃。

参见

TUN_ES 说明 (页 7746)
TUN_ES 工作模式 (页 7750)
TUN_EC 的输入参数 (页 7753)
TUN_ES 的输入/输出参数 (页 7758)
参数 TUN_ES.STATUS_H (页 7764)
参数 TUN_ES.STATUS_D (页 7765)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 TUN_ES.STATUS_H (S7-300, S7-400)

STATUS_
H

说明 解决方法

0 初始化  
1 拐点过低

在大多数情况下，优化仍会产生良好的控制器参

数。

为了接近理想状态，应增加 LHLM_TUN 的值或

减小设定值阶跃变化大小。

2 理想状态：

找到了拐点

 

3 拐点过高

包含安全因子。 在大多数情况下，优化所产生的

控制器参数仍然可以使用，但需要慎重对待。

为了接近理想状态，应减小 LHLM_TUN 的值或

增大设定值阶跃变化大小。

11, 12 无法正确检测时间延迟。 某个估计值可导致控制

器参数不是 佳的，但操作继续使用该估计值进

行。

如果过程中包含纯 VZ1 特性（无时间延迟），则

自整定器通常可以设计出依旧良好的控制器参

数。 由于使用粗略估计的时间延迟继续进行计

算，因此，STATUS_D 可能无法确定为 1（用于

估计 VZ1 特性的控制器），并且可能会取消激活

控制区（即使控制区对 VZ1 过程很有意义）。

重新进行优化，并确保过程值不受干扰。

如果对控制器参数不满意，至少可以将 
PROCESS.GAIN 和 PROCESS.TM_LAG1 的值用

于 VZ1 模型，然后根据文本文件使用自己的控

制器设计。

13 无法正确检测时间延迟。 某个估计值可导致控制

器参数不是 佳的，但操作继续使用该估计值进

行。

重新进行优化，并确保过程值不受干扰。

参见

TUN_ES 说明 (页 7746)
TUN_ES 工作模式 (页 7750)
TUN_EC 的输入参数 (页 7753)
TUN_ES 的输入/输出参数 (页 7758)
参数 TUN_ES.PHASE (页 7760)
参数 TUN_ES.STATUS_D (页 7765)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 TUN_ES.STATUS_D (S7-300, S7-400)

STATUS_D 说明

0 初始化

1 由于过程差不多具备 PT1 特性，因此只有 PI 控制器设计

2 理想状态：

可使用 PI 和 PID 控制器，具备 VZ2 特性

3 由于时间延迟/停滞时间非常长或者阶数很高，因此只有 PI 控制器设计

4 不正确的估计

没有针对在线自适应的控制器设计。

在快速自适应期间，过程使用 PHASE = 3 生成的粗略 PI 控制器继续进行。

重新进行优化，并确保过程值不受干扰。

参见

TUN_ES 说明 (页 7746)
TUN_ES 工作模式 (页 7750)
TUN_EC 的输入参数 (页 7753)
TUN_ES 的输入/输出参数 (页 7758)
参数 TUN_ES.PHASE (页 7760)
参数 TUN_ES.STATUS_H (页 7764)

标准 PID 控制  (S7-300, S7-400)

指令的技术规范 (S7-300, S7-400)

CPU 利用率 
控制效率（体现为实际控制回路的处理速度）完全取决于所使用的 CPU 的性能。 要估算安

装标准 PID 控制后特定 CPU 的利用率，以下信息适用：

• 用户存储器只能包含一个指令实例，无论控制器的数量为何。

• 每个控制器都需要具有大小约为 0.5 KB 的 DB。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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• L 堆栈没有存储器要求。

• PID_CP 或 PID_ES 不延迟报警。

• 使用控制模式的缺省参数时，用于块的典型执行时间（处理时间）的关键数据：

指令 约束条件 CPU 315–2AG10 的处

理时间（单位为 ms）
CPU 416–2XK02 的处

理时间（单位为 ms）
PID_CP 典型约束条件 1.3 0.14
PID_ES 无位置反馈，典型约束条件 1.5 0.16

工作存储器分配 
请参考下表查看用户存储器中所需区域的大小，进而得出根据可用的存储器容量理论上可以

安装的控制回路的数量：

指令 装载存储器要求 工作存储器要求 本地数据

PID_CP 8956 个字节 7796 个字节 122 个字节

PID_ES 9104 个字节 7982 个字节 152 个字节

LP_SCHED 1064 个字节 976 个字节 20 个字节

背景数据块或全局 DB 装载存储器要求 工作存储器要求：

PID_CP 的 DB 1168 个字节 510 个字节

PID_ES 的 DB 1124 个字节 484 个字节

DB_LOOP
（用于 5 个控制回路）

184 个字节 100 个字节

DB_RMPSK 
（具有起始点和 4 个插值点）

142 个字节 78 个字节

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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采样时间 
可以选择的 小采样时间取决于所使用的 CPU 的性能等级。

说明

受限的计算精度会限制可达到的采样时间。 随着采样时间逐渐变短，算法中常数的取值会

越来越小。 这会导致受控变量计算出错。

建议：

• S7-300： 采样时间 ≥ 20 ms
• S7-400： 采样时间 ≥ 5 ms

PID_CP (S7-300, S7-400)

PID_CP 说明 (S7-300, S7-400)
除了设定值和过程值分支中的功能以外，该指令还实现了一个完整的 PID 控制器，该控制器

具有连续的调节变量输出，并可以选择手动影响调节变量。可以启用或禁用子功能。   
使用该指令可以在 SIMATIC S7 自动化系统上控制带有连续输入和输出变量的技术过程和系统。

慢速（温度、填充量等）以及快速控制系统（流量、速度等）均可进行控制。

该控制器可以作为固定设定值控制器单独使用，或在多回路控制系统中作为级联、混合或比

率控制器使用。

启动

PID_CP 指令具有一个初始化例程，在设置输入参数 COM_RST = TRUE 时将执行该例程。

启动时，积分作用被设置为初始值 I_ITLVAL，并且在输出 LMN_I 中读出。如果在一个循环中

断级别中被调用，它将以此值开始继续运行。 
启用斜坡/恒定后，将会累计时间片之间的时间间隔 DB_NBR PI[0 ... NBR_PTS].TMV，并且在

总时间 T_TM 和总剩余时间 RT_TM 输出中显示累计结果。如果在线更改 PI[n].TMV 或指定 
TM_CONT 和 TM_SNBR，则斜坡/恒定曲线的总时间和总剩余时间也会变化。由于在具有许

多时间片时计算 T_TM 和 RS_TM 会显著延长 RMP_SOAK 函数的处理时间，因此仅在重启或 
TUPDT_ON = TRUE 时才执行该计算。

所有其它输出被设置为它们的默认值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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热启动

执行热启动时，将采用中断时存在的操作状态。将使用发生中断时计算得到的值继续执行控

制。

调用

指令 PID_CP 必须以恒定总线循环时间调用。要达到该目的，可以使用循环中断级别（例如，

OB35）。

生成控制偏差 PID_CP (S7-300, S7-400)
以下功能始终处于激活状态，无法禁用。 
• 设定值限制 SP_LIMIT，
• 过程值绝对值监视 PV_ALARM，

• 过程值变化率大小监视 ROCALARM，

• 控制偏差绝对值监视 ER_ALARM，

• 输出信号限制 LMNLIMIT。
已相应选择默认值，无需单独调整便可运行。 要取得满意的控制器结果，始终需要调整这

些功能的参数来与过程相适应。

处理过程值

过程值将标定为物理值。 
AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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*) 用于创建新工艺对象的默认值。

可使用一阶延迟元件对过程值进行平滑处理。

AUTOHOTSPOT 

   

   
   
   

   

可使用平方根算法对过程值进行线性化处理。 这需要以下参数：

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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可通过用户特定函数对过程值进行预先处理。 这需要以下参数： 必须在用户 FC 中编写互连

程序。

AUTOHOTSPOT 

   

始终通过以下参数监视过程值是否超出警告和报警限值。

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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始终通过以下参数限制过程值变化率。

AUTOHOTSPOT 

   

处理设定值

可使用以下参数增大或减小内部设定值 SP_IN。

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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可通过斜坡/恒定函数使用以下参数指定设定值。

AUTOHOTSPOT 

混合/比率控制器可使用以下参数标定外部设定值 SP_EXT。
AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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可通过用户特定函数进一步处理设定值。 这需要以下参数： 必须在用户 FC 中编写互连程

序。 
输入值 SPFC_IN 是一个隐式参数。 可使用组态工具通过测量点 MP1 (SPEXT_ON = FALSE) 或
测量点 MP2 (SPEXT_ON = TRUE) 对此进行监视。 可在测量点 MP3 访问输出值。 如果 
SPFC_ON =FALSE，则将输入 SPFC_IN 转接到设定值分支。

AUTOHOTSPOT 

可通过以下参数限制设定值变化率。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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始终通过以下参数监视设定值是否超出绝对值上下限。

   

   
   
   

   
   

生成控制偏差

以下参数可用于通过死区滤除控制偏差。

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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始终通过以下参数监视控制偏差是否超出警告和报警限值。

AUTOHOTSPOT 

控制算法 PID_CIP (S7-300, S7-400)

控制算法

AUTOHOTSPOT 
共提供了五个开关用于指定有效的控制器结构。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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AUTOHOTSPOT 

控制器结构 开关

P_SEL I_SEL D_SEL PFDB_SEL DFDB_SEL
P 控制 TRUE FALSE FALSE FALSE FALSE
P 控制（P 在反馈路径中） TRUE FALSE FALSE TRUE FALSE
PI 控制 TRUE TRUE FALSE FALSE FALSE
PI 控制（P 在反馈路径中） TRUE TRUE FALSE TRUE FALSE
PD 控制 TRUE FALSE TRUE FALSE FALSE
PD 控制（P 在反馈路径中） TRUE FALSE TRUE FALSE TRUE
PID 控制 TRUE TRUE TRUE FALSE FALSE
PID 控制（P/D 在反馈路径中） TRUE TRUE TRUE FALSE TRUE

通过比例增益 GAIN 确定比例作用，并且可在 LMN_P 中监视比例作用。

AUTOHOTSPOT 
使用下面的参数计算积分作用。

AUTOHOTSPOT 

   
   

   

*) 用于创建新工艺对象的默认值

使用下面的参数计算微分作用。

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调节变量 PID_CP (S7-300, S7-400)

连续调节变量

PID 控制算法生成模拟调节变量，必要时借助脉冲发生器为比例执行器的两位控制或三位控

制生成经过脉宽调制的输出信号。

可使用以下参数手动影响调节变量。

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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可通过用户特定函数进一步处理调节变量。 这需要以下参数： 必须在用户 FC 中编写互连程

序。 
AUTOHOTSPOT 

   

可使用以下参数限制调节变量变化率。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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始终通过以下参数监视调节变量是否超出绝对上限和下限值。

   
   

使用以下参数将调节变量标定为物理值。

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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将浮点格式调节变量转换为 I/O 格式。 在此过程中，不检查是否存在正负溢出（过范围/欠
范围）。 不考虑模块类型。 
下表概要说明了处理前后的范围数值。

调节值 LMN (%) I/O 值 LMN_PER
 118.515  32767
 100.000  27648

 0.003617  1
 0.000  0

 -0.003617  -1
 -100.000  -27648
 -118.519  -32768

可通过脉宽调制将连续调节变量输出为脉冲串。 这需要以下参数：

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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串级布置中的 PID_CP (S7-300, S7-400)

中断控制器串级 
在串级结构中，多个控制器之间相互有直接的关系。 因此，必须采取预防措施以确保在任

何点中断串级结构后，串级操作没有问题。

因此在串级控制中，通过将 OR 逻辑应用到设定值和调节变量分支中开关的状态信号，在二

级控制器中生成 QCAS 信号。 此信号起动较高级别控制器中的开关，将控制器转换为跟进

模式。 跟进值始终是下级电路的设定值。

出现从跟进模式到自动模式的平稳切换，就像从手动到自动模式的切换一样。

PID_CP 可作为主控制器用于上级控制回路，也可作为跟进控制器用于二级控制回路。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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说明

主控制器 LMN 的调节变量必须始终与跟进控制器的外部设定值 SP_EXT 互连。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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块互连

下图显示了多回路串级中控制器互连的原理。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PID_CP 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-283  

参数 偏移量 数据类

型

取值范围 默认值 说明

COM_RST 0.0 BOOL   FALSE 重启

（将处理指令的初始化例程）

I_SEL 0.1 BOOL   TRUE 启用积分作用

D_SEL 0.2 BOOL   FALSE 启用微分作用

MAN_ON 0.3 BOOL   TRUE 启用手动模式

（控制回路已中断，手动设置 LMN）

CAS_ON 0.4 BOOL   FALSE 启用串级模式

（已互连到更低级别控制器的 QCAS）
SELECT 1.0 BYTE 0, 1, 2, 3 0 如果 PULS_ON = TRUE：

0：PID 和脉冲发生器

1：PID（OB 1 中的块调用）

2：脉冲发生器（循环中断 OB 中的块调用）

3：PID（循环中断 OB 中的块调用）

CYCLE 2.0 TIME > 20 ms 
(S7–300)

T#1s 采样时间

（两次块调用之间的时间 = 常数）

请确保为此参数分配能在其中运行指令 PID_CP 
的 OB 的循环中断周期时钟的值！否则，与时间

相关的功能将不能正常工作。（例外：正在使用

时间标定，例如，通过回路调度器）

CYCLE_P 6.0 TIME   T#10 ms 脉冲发生器的采样时间

请确保为此参数分配能在其中运行指令 PID_CP 
的 OB 的循环中断周期时钟的值！否则，与时间

相关的功能将不能正常工作。（例外：正在使用

时间标定，例如，通过回路调度器）

SP_INT 10.0 REAL 工程值范围

（物理量）

0.0 内部设定值

SP_INT 可以在 HMI 中使用 SPUP 和 SPDN 进行

更改

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 偏移量 数据类

型

取值范围 默认值 说明

SP_EXT 14.0 REAL 工程值范围

（物理量）

0.0 外部设定值

SP_EXT 用于混合、比率和串级控制器并可进行

标定。

PV_IN 18.0 REAL 工程值范围

（物理量）

0.0 过程值输入

（浮点格式的 PV）
PV_PER 22.0 INT   W#16#000

0
I/O 的过程值

（I/O 格式的 PV）
GAIN 24.0 REAL 整个值范围

（无量纲）

2.0 比例增益

（= 控制器增益）

TI 28.0 TIME TI ≥ CYCLE T#20s 积分作用时间

TD 32.0 TIME TD ≥ CYCLE T#10s 微分作用时间

TM_LAG 36.0 TIME TM_LAG ≥ 
CYCLE/2

T#2s 微分作用的时间延迟

DISV 40.0 REAL   0.0 干扰变量

允许的值范围：-100.0 ... 100.0
CAS 44.0 REAL 工程值范围

（物理量）

0.0 串级模式的输入

（已互连到更低级别控制器的 SP）
SP_HLM 48.0 REAL 工程值范围

（物理量）

100.0 设定值上限

SP_LLM 52.0 REAL 工程值范围

（物理量）

0.0 设定值下限

LMN_HL
M

56.0 REAL LMN_LLM ...
 100.0

100.0 调节变量：上限

LMN_LLM 60.0 REAL -100.0 ... 
LMN_HLM

0.0 调节变量：下限

DB_NBR 64.0 BLOCK_
DB

  DB 1 数据块号

（带有斜坡/恒定曲线时间片的 DB）
SPFC_NBR 66.0 BLOCK_

FC
  FC 0 设定值 FC 编号

（设定值分支中的自定义 FC）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 偏移量 数据类

型

取值范围 默认值 说明

PVFC_NBR 68.0 BLOCK_
FC

  FC 0 过程值 FC 编号

（过程值分支中的自定义 FC）
LMNFCNB
R

70.0 BLOCK_
FC

  FC 0 调节变量 FC 编号

（调节变量分支中的自定义 FC）

PID_CP 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-284    

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

LMN 72.0 REAL 0.0 调节变量

（浮点格式的调节变量）

LMN_PER 76.0 INT W#16#0000 I/O 的调节变量

（I/O 格式的 LMN ）
SP 78.0 REAL 0.0 设定值

（有效的设定值）

PV 82.0 REAL 0.0 过程值

（串级模式下有效过程值的输出）

QCAS 86.0 BOOL FALSE 串级模式的信号

（已互连到更高级别控制器的 CAS_ON）

QC_ACT 86.1 BOOL TRUE 指示在下一次块调用时是否处理控制功能（只有当 
SELECT  的值为 0 或 1 时才相关）

QPOS_P 86.2 BOOL FALSE 脉冲发生器： 启用正脉冲

QNEG_P 86.3 BOOL FALSE 脉冲发生器： 启用负脉冲

PID_CP 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-285  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

MAN 88.0 REAL 0.0 手动调节变量

（用于通过操作员监控功能分配调节变量）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PID_CP 静态变量 (S7-300, S7-400)

参数 偏移量 数据类

型

取值范围 预分配的值 说明

PVH_ALM 92.0 REAL PVH_WRN...100.0 100.0 过程值： 上限“报警”

PVH_WRN 96.0 REAL PVL_WRN... 
PVH_ALM

90.0 过程值： 上限“警告”

PVL_WRN 100.0 REAL PVL_ALM... 
PVH_WRN

-90.0 过程值： 下限“警告”

PVL_ALM 104.0 REAL -100.0...PVL_WRN -100.0 过程值： 下限“报警”

SPGEN_ON 108.0 BOOL   FALSE 启用设定值调节

（使用上调/下调开关调整设定值）

SPUP 108.1 BOOL   FALSE 设定值上调

SPDN 108.2 BOOL   FALSE 设定值下调

RMPSK_O
N

108.3 BOOL   FALSE 启用斜坡/恒定功能

（将设定值指定为斜坡/恒定曲线）

SPEXT_ON 108.4 BOOL   FALSE 启用外部设定值

（用于互连其它控制器块）

MANGN_O
N

108.5 BOOL   FALSE 启用手动模式

（通过开关设置 LMN）

MANUP 108.6 BOOL   FALSE 手动输出值增加

MANDN 108.7 BOOL   FALSE 手动输出值减少

DFRMP_O
N

109.0 BOOL   FALSE 预分配斜坡/恒定功能的输出

（通过 SP_INT 预分配输出）

CYC_ON 109.1 BOOL   FALSE 启用周期重复

（将自动重复斜坡/恒定曲线）

RMP_HOL
D

109.2 BOOL   FALSE 斜坡/恒定功能保持

（斜坡/恒定功能的输出已冻结）

CONT_ON 109.3 BOOL   FALSE 继续（执行计划）

（斜坡/恒定曲线将在下一个时间片处继续）

TUPDT_ON 109.4 BOOL   FALSE 重新计算总时间

（将重新计算斜坡/恒定曲线的总时间）

SPFC_ON 109.5 BOOL   FALSE 调用设定值 FC

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 偏移量 数据类

型

取值范围 预分配的值 说明

SPROC_ON 109.6 BOOL   FALSE 启用斜坡功能

（SP 的变化率限制）

PVPER_ON 109.7 BOOL   FALSE 启用 I/O 的过程值

（互连到 I/O 模块）

LAG1STON 110.0 BOOL   FALSE 启用一阶延迟元件

SQRT_ON 110.1 BOOL   FALSE 启用平方根功能

PVFC_ON 110.2 BOOL   FALSE 调用过程值 FC
DEADB_O
N

110.3 BOOL   FALSE 启用死区

（将过滤小干扰和噪声）

P_SEL 110.4 BOOL   TRUE 启用 P 分量

PFDB_SEL 110.5 BOOL   FALSE 将 P 分量切换到反馈

INT_HPOS 110.6 BOOL   FALSE 在正方向上冻结 I 分量

INT_HNEG 110.7 BOOL   FALSE 在负方向上冻结 I 分量

I_ITL_ON 111.0 BOOL   FALSE 预分配 I 分量

DFDB_SEL 111.1 BOOL   FALSE 将 D 分量切换到反馈

DISV_SEL 111.2 BOOL   FALSE 应用干扰变量

LMNFC_O
N

111.3 BOOL   FALSE 调用调节变量 FC

LMNRC_O
N

111.4 BOOL   FALSE 激活调节变量斜坡函数

（LMN 的变化率限制）

SMOO_CH
G

111.5 BOOL   TRUE 从手动平滑切换到自动

PULSE_ON 111.6 BOOL   FALSE 启用脉冲发生器

STEP3_ON 111.7 BOOL   TRUE 脉冲发生器： 启用三位控制

ST2BI_ON 112.0 BOOL   FALSE 脉冲发生器： 启用双极性控制范围的两位

控制

（对于单极性控制范围，必须设置 
STEP3_ON = FALSE）

TM_SNBR 114.0 INT ≥ 0（无量纲） 0 用于继续的下一个时间片的编号

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 偏移量 数据类

型

取值范围 预分配的值 说明

TM_CONT 116.0 TIME 整个值范围（无量

纲）

T#0s 继续点

（时间片 TM_SNBR 之后的时间，在该时间

片上斜坡/恒定函数继续处理斜坡/保持曲

线）

FAC 120.0 REAL 整个值范围（无量

纲）

1.0 因子

（比率因子或混合因子）

NM_SPEHR 124.0 REAL   100.0 设定值标定： 高工作范围输入

NM_SPELR 128.0 REAL   -100.0 设定值标定： 低工作范围输入

SPFC_OUT 132.0 REAL -100.0 ... 100.0 0.0 设定值 FC 输出

（已互连到设定值分支中 FC 的输出）

SPURLM_P 136.0 REAL ≥ 0[物理量/s] 10.0 正数范围内的设定值上升率限值

SPDRLM_P 140.0 REAL ≥ 0[物理量/s] 10.0 正数范围内的设定值下降率限值

SPURLM_N 144.0 REAL ≥ 0[物理量/s] 10.0 负数范围内的设定值上升率限值

SPDRLM_N 148.0 REAL ≥ 0[物理量/s] 10.0 负数范围内的设定值下降率限值

NM_PIHR 152.0 REAL   100.0 过程值标定： 高测量范围输入

NM_PILR 156.0 REAL   -100.0 过程值标定： 低测量范围输入

NM_PVHR 160.0 REAL   100.0 过程值标定： 高测量范围输出

NM_PVLR 164.0 REAL   -100.0 过程值标定： 低测量范围输出

PV_TMLAG 168.0 TIME 整个值范围 T#5s 过程值时间延迟

（PV 分支中 PT1 元件的延迟）

SQRT_HR 172.0 REAL   100.0 平方根： 高工作范围输出

SQRT_LR 176.0 REAL   0.0 平方根： 低工作范围输出

PVFC_OUT 180.0 REAL -100.0 ... 100.0 0.0 过程值 FC 输出

（已互连到过程值分支中 FC 的输出）

PVURLM_P 184.0 REAL ≥ 0[物理量/s] 10.0 正数范围内的过程值上升率限值

PVDRLM_P 188.0 REAL ≥ 0[物理量/s] 10.0 正数范围内的过程值下降率限值

PVURLM_N 192.0 REAL ≥ 0[物理量/s] 10.0 负数范围内的过程值上升率限值

PVDRLM_N 196.0 REAL ≥ 0[物理量/s] 10.0 负数范围内的过程值下降率限值

PV_HYS 200.0 REAL ≥ 0 1.0 过程值滞后

（防止监视显示画面发生“闪烁”）

指令
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参数 偏移量 数据类

型

取值范围 预分配的值 说明

DEADB_W 204.0 REAL 0.0 ... 100.0 1.0 死区宽度 
（范围是零到死区上限）

（确定死区的大小）

ERP_ALM 208.0 REAL 0 ... 200.0 100.0 控制偏差： 正限值“报警”

ERP_WRN 212.0 REAL 0 ... 200.0 90.0 控制偏差： 正限值“警告”

ERN_WRN 216.0 REAL -200.0 ... 0 -90.0 控制偏差： 负限值“警告”

ERN_ALM 220.0 REAL -200.0 ... 0 -100.0 控制偏差： 负限值“报警”

ER_HYS 224.0 REAL ≥ 0 [%] 1.0 控制偏差滞后

（防止监视显示画面发生“闪烁”）

I_ITLVAL 228.0 REAL -100.0 ... 100.0 
[%]

0.0 I 作用的初始值

LMNFCOU
T

232.0 REAL -100.0 ... 100.0 
[%]

0.0 调节变量 FC 输出

（已互连到调节变量分支中 FC 的输出）

LMN_URL
M

236.0 REAL ≥ 0 [%/s] 10.0 调节变量上升率限值

LMN_DRL
M

240.0 REAL ≥ 0 [%/s] 10.0 调节变量下降率限值

LMN_FAC 244.0 REAL 整个值范围（无量

纲）

1.0 调节变量因子

（用于调整调节变量范围的因子）

LMN_OFF 248.0 REAL 整个值范围（无量

纲）

0.0 调节变量偏移量

（调节变量标定的零点）

PER_TM_P 252.0 TIME   T#1s 脉冲发生器： 正脉冲持续时间

PER_TM_N 256.0 TIME   T#1s 脉冲发生器： 负脉冲持续时间

P_B_TM_P 260.0 TIME   T#50ms 脉冲发生器： 正脉冲的 小脉冲时间或

小中断时间

P_B_TM_N 264.0 TIME   T#50ms 脉冲发生器： 负脉冲的 小脉冲时间或

小中断时间

RATIOFAC 268.0 REAL 0.1 ... 10.0 （无量

纲）

1.0 脉冲发生器： 比率因子（正脉冲时间和负

脉冲时间的比率）

PHASE 272.0 INT   0 PID 自调节器的相位

QPVH_AL
M

274.0 BOOL   FALSE 过程值： 触发上限“报警”

指令
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对 PLC 进行编程

7790 编程和操作手册, 11/2022



参数 偏移量 数据类

型

取值范围 预分配的值 说明

QPVH_WR
N

274.1 BOOL   FALSE 过程值： 触发上限“警告”

QPVL_WRN 274.2 BOOL   FALSE 过程值： 触发下限“警告”

QPVL_ALM 274.3 BOOL   FALSE 过程值： 触发下限“报警”

QR_S_ACT 274.4 BOOL   FALSE 将要处理斜坡/恒定曲线的时间表

QSP_HLM 274.5 BOOL   FALSE 设定值： 触发上限

QSP_LLM 274.6 BOOL   FALSE 设定值： 触发下限

QPVURLMP 274.7 BOOL   FALSE 过程值： 触发正数范围内的上升率限值

QPVDRLMP 275.0 BOOL   FALSE 过程值： 触发正数范围内的下降率限值

QPVURLM
N

275.1 BOOL   FALSE 过程值： 触发负数范围内的上升率限值

QPVDRLM
N

275.2 BOOL   FALSE 过程值： 触发负数范围内的下降率限值

QERP_ALM 275.3 BOOL   FALSE 控制偏差： 触发正限值“报警”

QERP_WRN 275.4 BOOL   FALSE 控制偏差： 触发正限值“警告”

QERN_WR
N

275.5 BOOL   FALSE 控制偏差： 触发负限值“警告”

QERN_AL
M

275.6 BOOL   FALSE 控制偏差： 触发负限值“报警”

QLMN_HL
M

275.7 BOOL   FALSE 调节变量： 触发上限

QLMN_LL
M

276.0 BOOL   FALSE 调节变量： 触发下限

NBR_ATMS 278.0 INT   0 当前正通过斜坡/恒定函数逼近的时间片的

编号

RS_TM 280.0 TIME   T#0s 到下一个时间片之前斜坡/恒定曲线的“当

前剩余时间”

T_TM 284.0 TIME   T#0s 斜坡/恒定曲线的“总时间”

RT_TM 288.0 TIME   T#0s “总剩余时间”= 斜坡/恒定曲线结束之前剩

余的时间

ER 292.0 REAL   0.0 控制偏差

LMN_P 296.0 REAL   0.0 P 分量

指令
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参数 偏移量 数据类

型

取值范围 预分配的值 说明

LMN_I 300.0 REAL   0.0 I 分量

LMN_D 304.0 REAL   0.0 D 分量

SPFC_IN 308.0 REAL   0.0 设定值 FC 输入

（已互连到自定义 FC 的输入）

PVFC_IN 312.0 REAL   0.0 过程值 FC 输入

（已互连到自定义 FC 的输入）

LMNFC_IN 316.0 REAL   0.0 调节变量 FC 输入

（已互连到自定义 FC 的输入）

SP_OP_ON 320.0 BOOL   FALSE 启用设定值调节

（SP_OP 的值将用作设定值）

PV_OP_ON 320.1 BOOL   FALSE 启用过程值调节

（PV_OP 的值将用作设定值）

LMNOP_O
N

320.2 BOOL   FALSE 启用调节变量调节

（LMN_OP 的值将用作设定值）

SP_OP 322.0 REAL   0.0 调试过程中的设定值调节

PV_OP 326.0 REAL   0.0 调试过程中的过程值调节

LMN_OP 330.0 REAL   0.0 调试过程中的调节变量调节

MP1 334.0 REAL   0.0 测量点 1： 内部设定值

MP2 338.0 REAL   0.0 测量点 2： 外部设定值

MP3 342.0 REAL   0.0 测量点 3： 不受限设定值

MP4 346.0 REAL   0.0 测量点 4： I/O 模块的过程值

MP5 350.0 REAL   0.0 测量点 5： 一阶延迟元件之后的过程值

MP6 354.0 REAL   0.0 测量点 6： 有效过程值 (PV)
MP7 358.0 REAL   0.0 测量点 7： PID 算法的调节变量

MP8 362.0 REAL   0.0 测量点 8： 手动输出值

MP9 366.0 REAL   0.0 测量点 9： 不受限调节变量

MP10 370.0 REAL   0.0 测量点 10： 受限调节变量

指令
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PID_CP 的方框图 (S7-300, S7-400)

信号流表示法 
与组态工具中开关的表示类似，每个开关符号中的黑点表示切换信号包含相邻的布尔值

（0=FALSE 或 1=TRUE）和每种情况下信号的切换路径。 切换信号（二进制信号）由短划线

标识。

这意味着通过 SP_INT 将设定值指定为绝对设定值；这同样也适用于通过 PV_IN 指定过程值

输入。默认控制功能为前向分支中具有 P 功能的标准 PI 控制器。 控制回路为开放回路，并

且调节变量的百分比范围受 MAN 输入的影响。 所有其它功能均为被动功能，如果无法取消

激活这些功能，则在测量范围或操作范围内为临界信号特性参数预先赋值以便功能不产生影

响。 

信号流图中的符号和标识符 
阴影背景上显示可连接的过程变量的名称。 这使您可以识别控制器结构连接到 S7 I/O 或直

接连接到过程的测量点和执行器的位置。

包含字母组合“OP”的参数名称（例如，SP_OP/SP_OP_ON）表示在此点可以使用标准 PID 控
制组态工具进行干预。 组态工具具有自己的控制器 FB 界面。

可在用圆形标记的 MP1 到 MP12 测量点处监视信号特性中的中间变量。 为了要在触发“平

滑”切换前匹配值或检查相关控制的当前状态，需要这些中间变量。 可以（动态地和静态地）

表现组态工具曲线记录器中的测量点变量。

为清晰起见，在各个函数块中也指示用于设置处理操作（算法）和调整其大小的参数。 请
参阅引用部分的说明和以下部分中各子函数的表示。 

指令
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处理设定值 

指令
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处理过程值

-

指令
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控制算法

指令
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处理模拟量调节变量 

根据切换状态的组合，OR 门会产生串级耦合的启用信号。

全局数据块 DB_RMPSK (S7-300, S7-400)

说明

自行创建全局数据块

在全局数据块中指定斜坡/恒定函数 (RMP_SOAK) 的时间片。此全局数据块未包含在库中。您

必须根据以下模式自行创建全局数据块并根据您的应用对其进行调整。

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

NBR_PTS INT 4 时间片的数目 -1
1 - 255

PI Array 
[0...NBR_P
TS] of 
Struct

  时间片数据结构。数组必须由 0...NBR_PTS 声明。 

PI[0].OUTV REAL 0.0 输出变量 [0] 起始点

工程值范围

PI[0].TMV TIME T#1s 时间值 [0] 起始点 
PI[1].OUTV REAL 0.0 输出变量 [1] 时间片 1

工程值范围

PI[1].TMV TIME T#1s 时间值 [1] 时间片 1 
PI[2].OUTV REAL 0.0 输出变量 [2] 时间片 2

工程值范围

PI[2].TMV TIME T#1s 时间值 [2] 时间片 2 
PI[3].OUTV REAL 0.0 输出变量 [3] 时间片 3

工程值范围

PI[3].TMV TIME T#1s 时间值 [3] 时间片 3
PI[4].OUTV REAL 0.0 输出变量 [4] 时间片 4

工程值范围

PI[4].TMV TIME T#0s 时间值 [4] 时间片 4 
0 ms

使用外部源文件生成数据块

还可以使用外部源文件生成全局数据块。 
请按以下步骤进行操作：

1. 将下面的文本复制到剪贴板中。

2. 打开外部文本编辑器。

3. 将复制的文本从剪贴板粘贴到文本编辑器中。

4. 使用文件扩展名“DB”保存文件。

5. 打开 TIA Portal 项目树中的“外部源”(External sources) 文件夹。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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6. 双击命令“添加新外部文件”(Add new external file)。
随即会显示“打开”(Open) 对话框。

7. 导航至已创建的外部源文件并将其选中。

8. 单击“打开”(Open) 确认选择。

9. 选择外部源文件。

10.选择快捷菜单中的命令“从源中生成块”(Generate blocks from source)。
11.将显示一条安全提示，提示您将覆盖任何现有块。

12.在出现安全提示时单击“确定”(OK)。
13.对创建的数据块进行调整，使其符合您的应用要求。 

DATA_BLOCK "DB_RMPSK"  
TITLE = data block ramp soak  
{ S7_Optimized_Access := 
'FALSE' }

 

NAME :DB_RMPSK  
  STRUCT  
    NBR_PTS :Int; // number of points (excluding 

starting point)
    PI :Array[0..4] of Struct  
      OUTV :Real; // output variable
      TMV :Time; // output time value
    END_STRUCT;  
  END_STRUCT;  

  

BEGIN  
  NBR_PTS := 4;  
  PI[0].TMV := T#1s;  
  PI[1].TMV := T#1s;  
  PI[2].TMV := T#1s;  
  PI[3].TMV := T#1s;  
  PI[4].TMV := T#0s;  
END_DATA_BLOCK  

指令
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PID_ES (S7-300, S7-400)

PID_ES 说明 (S7-300, S7-400)
除了设定值和过程值分支中的功能以外，该指令还实现了完整的 PID 控制器，具有二进制调

节变量输出。您可以手动影响调节变量。可以启用或禁用子功能。 
通过该指令，可以在 SIMATIC S7 自动化系统上控制带有积分作用执行器的技术过程和系统。

慢速（温度、填充量等）以及快速控制系统（流量、速度等）均可进行控制。

可以将该控制器作为固定设定值控制器单独使用，或在级联、混合或比率控制器的辅助控制

回路中使用；但不能将其作为主控制器使用。

在设定值/过程值分支中的信号处理以及控制偏差的处理与监视都和连续控制器中的相同。

启动

PID_ES 指令具有一个初始化例程，在设置输入参数 COM_RST = TRUE 时将执行该例程。

启动时，积分作用被设置为初始值 I_ITLVAL，并且在输出 LMN_I 中读出。如果在一个循环中

断级别中被调用，它将以此值开始继续运行。 
启用斜坡/恒定后，将会累计时间片之间的时间间隔 DB_NBR PI[0 ... NBR_PTS].TMV，并且在

总时间 T_TM 和总剩余时间 RT_TM 输出中显示累计结果。如果在线更改 PI[n].TMV 或指定 
TM_CONT 和 TM_SNBR，则斜坡/恒定曲线的总时间和总剩余时间也会变化。由于在具有许

多时间片时计算 T_TM 和 RS_TM 会显著延长 RMP_SOAK 函数的处理时间，因此仅在重启或 
TUPDT_ON = TRUE 时才执行该计算。

所有其它输出被设置为它们的默认值。

热启动

执行热启动时，将采用中断时存在的操作状态。将使用发生中断时计算得到的值继续执行控

制。

调用

指令 PID_ES 必须以恒定总线循环时间调用。要达到该目的，可以使用循环中断级别（例如，

OB35）。

指令
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PID_ES 的控制偏差生成 (S7-300, S7-400)
以下功能始终处于激活状态，无法禁用。 
• 设定值限制 SP_LIMIT，
• 过程值绝对值监视 PV_ALARM，

• 过程值变化率大小监视 ROCALARM，

• 控制偏差绝对值监视 ER_ALARM，

• 输出信号限制 LMNLIMIT。
已相应选择默认值，无需单独调整便可运行。 要取得满意的控制器结果，始终需要调整这

些功能的参数来与过程相适应。

处理过程值

过程值将标定为物理值。 
AUTOHOTSPOT 

*) 用于创建新工艺对象的默认值。

可使用一阶延迟元件对过程值进行平滑处理。

AUTOHOTSPOT 

指令
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可使用平方根算法对过程值进行线性化处理。 这需要以下参数：

AUTOHOTSPOT 

可通过用户特定函数对过程值进行预先处理。 这需要以下参数： 必须在用户 FC 中编写互连

程序。

AUTOHOTSPOT 

指令
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始终通过以下参数监视过程值是否超出警告和报警限值。

AUTOHOTSPOT 

始终通过以下参数限制过程值变化率。

AUTOHOTSPOT 

指令
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处理设定值

可使用以下参数增大或减小内部设定值 SP_IN。

AUTOHOTSPOT 

可通过斜坡/恒定函数使用以下参数指定设定值。

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7804 编程和操作手册, 11/2022



混合/比率控制器可使用以下参数标定外部设定值 SP_EXT。
AUTOHOTSPOT 

可通过用户特定函数进一步处理设定值。 这需要以下参数： 必须在用户 FC 中编写互连程

序。 
输入值 SPFC_IN 是一个隐式参数。 可使用组态工具通过测量点 MP1 (SPEXT_ON = FALSE) 或
测量点 MP2 (SPEXT_ON = TRUE) 对此进行监视。 可在测量点 MP3 访问输出值。 如果 
SPFC_ON =FALSE，则将输入 SPFC_IN 转接到设定值分支。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7805



AUTOHOTSPOT 

可通过以下参数限制设定值变化率。

始终通过以下参数监视设定值是否超出绝对值上下限。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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生成控制偏差

以下参数可用于通过死区滤除控制偏差。

AUTOHOTSPOT 

   

始终通过以下参数监视控制偏差是否超出警告和报警限值。

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PID_ES 的控制算法 (S7-300, S7-400)

控制算法

AUTOHOTSPOT 
共提供了五个开关用于指定有效的控制器结构。

AUTOHOTSPOT 

控制器结构 开关

P_SEL I_SEL D_SEL PFDB_SEL DFDB_SEL
P 控制 TRUE FALSE FALSE FALSE FALSE
P 控制（P 在反馈路径中） TRUE FALSE FALSE TRUE FALSE
PI 控制 TRUE TRUE FALSE FALSE FALSE
PI 控制（P 在反馈路径中） TRUE TRUE FALSE TRUE FALSE
PD 控制 TRUE FALSE TRUE FALSE FALSE
PD 控制（P 在反馈路径中） TRUE FALSE TRUE FALSE TRUE
PID 控制 TRUE TRUE TRUE FALSE FALSE
PID 控制（P/D 在反馈路径中） TRUE TRUE TRUE FALSE TRUE

通过比例增益 GAIN 确定比例作用，并且可在 LMN_P 中监视比例作用。

AUTOHOTSPOT 
使用下面的参数计算积分作用。

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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*) 用于创建新工艺对象的默认值

使用下面的参数计算微分作用。

AUTOHOTSPOT 

调节变量 PID_ES (S7-300, S7-400)

标定位置反馈

将 I/O 格式的位置反馈转换为浮点格式。 可在 MP10 中监视 I/O 格式的位置反馈。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下表概要说明了处理前后的范围数值。

I/O 值 LMNR_PER LMNR % 值
 32767  118.515
 27648  100.000

 1  0.003617
 0  0.000
 -1  -0.003617

 -27648  -100.000
 -32768  -118.519

*) 用于创建新工艺对象的默认值。

调节值限制

始终通过以下参数监视调节变量是否超出绝对上限和下限值。 可在 MP9 中监视隐式参数。

AUTOHOTSPOT 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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带有位置反馈的步进控制器

对于带有位置反馈的步进控制器，使用以下参数生成激励信号：

AUTOHOTSPOT 

不带有位置反馈的步进控制器

可以模拟位置反馈。 积分器使用电机过渡时间 MTR_TM 作为积分作用时间常量来模拟位置

反馈。 LMNRS_ON = FALSE 时，LMNRSVAL 参数的起始值在 LMNR_SIM 积分器的输出端输

出。 切换到 LMNRS_ON = TRUE 时，用此起始值起动模拟。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7811



如果 LMNR_HS = TRUE，则阻止积分上升，如果 LMNR_LS = TRUE，则阻止积分下降。 模拟

的位置反馈不会根据停止位信号调整。

AUTOHOTSPOT 

说明

位置反馈只是模拟的位置反馈。 它不必与执行器的实际位置相匹配。 如果实际位置反馈可

用，则应始终使用该反馈。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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串级布置中的 PID_ES (S7-300, S7-400)

中断控制器串级 
在串级结构中，多个控制器之间相互有直接的关系。 因此，必须采取预防措施以确保在任

何点中断串级结构后，串级操作没有问题。

因此在串级控制中，通过将 OR 逻辑应用到设定值和调节变量分支中开关的状态信号，在二

级控制器中生成 QCAS 信号。 此信号起动较高级别控制器中的开关，将控制器转换为跟进

模式。 跟进值始终是下级电路的设定值 SP。
出现从跟进模式到自动模式的平稳切换，就像从手动到自动模式的切换一样。

说明

PID_ES 只能用在串级布置中，作为下级控制回路的跟进控制器。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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块互连 
下图显示了多回路串级中控制器互连的原理。

PID_ES 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-286  

参数 偏移量 数据类型 取值范围 默认值 说明

COM_RST 0.0 BOOL   FALSE 重启

（将处理指令的初始化例程）

I_SEL 0.1 BOOL   TRUE 启用积分作用

D_SEL 0.2 BOOL   FALSE 启用微分作用

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 偏移量 数据类型 取值范围 默认值 说明

MAN_ON 0.3 BOOL   TRUE 启用手动模式

（控制回路已中断，手动设置 LMN）

LMNR_HS 0.4 BOOL   FALSE 位置反馈的上限信号

LMNR_LS 0.5 BOOL   FALSE 位置反馈的下限信号

CYCLE 2.0 TIME > 20 ms (S7–300) T#1s 采样时间

（块调用之间的时间 = 常数）

请确保为此参数分配能在其中运行指令 
PID_CP 的 OB 的循环中断周期时钟的值！ 
否则，与时间相关的功能将不能正常工

作。 （例外： 正在使用时间标定，例如，

通过回路调度器）

SP_INT 6.0 REAL 工程值范围（物理

量）

0.0 内部设定值

SP_INT 可以在 HMI 中使用 SPUP 和 SPDN 
进行更改

SP_EXT 10.0 REAL 工程值范围（物理

量）

0.0 外部设定值

SP_EXT 用于混合、比率和串级控制器并可

进行标定。

PV_IN 14.0 REAL 工程值范围（物理

量）

0.0 过程值输入

（浮点格式的 PV）
PV_PER 18.0 INT   W#16#00

00
I/O 的过程值

GAIN 20.0 REAL 整个值范围（无量

纲）

2.0 比例增益

（= 控制器增益）

TI 24.0 TIME TI ≥ CYCLE T#20s 积分作用时间

TD 28.0 TIME TD ≥ CYCLE T#10s 微分作用时间

TM_LAG 32.0 TIME TM_LAG ≥ 
CYCLE/2

T#2s 微分作用的时间延迟

DISV 36.0 REAL -100.0 ... 100.0 
[%]

0.0
 

干扰变量

LMNR_IN 40.0 REAL 0.0 ... 100.0 [%] 0.0
 

位置反馈

（浮点格式的 LMNR）
LMNR_PER 44.0 INT   W#16#00

00
I/O 的位置反馈

（I/O 格式的 LMNR）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 偏移量 数据类型 取值范围 默认值 说明

SP_HLM 46.0 REAL 工程值范围（物理

量）

100.0 设定值上限

SP_LLM 50.0 REAL 工程值范围（物理

量）

0.0 设定值下限

LMN_HLM 54.0 REAL LMN_LLM ... 
100.0 [%]

100.0 调节变量： 上限

LMN_LLM 58.0 REAL 0.0 ... LMN_HLM 
[%]

0.0
 

调节变量： 下限

DB_NBR 62.0 BLOCK_DB   DB 1 数据块号

（带有斜坡/恒定曲线时间片的 DB）
SPFC_NBR 64.0 BLOCK_FC   FC 0 设定值 FC 编号

（设定值分支中的自定义 FC）
PVFC_NBR 66.0 BLOCK_FC   FC 0 过程值 FC 编号

（过程值分支中的自定义 FC）

PID_ES 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-287  

参数 偏移量 数据类

型

预分配的值 说明

QLMNUP 68.0 BOOL FALSE 调节变量信号上升

QLMNDN 68.1 BOOL FALSE 调节变量信号下降

QCAS 68.2 BOOL FALSE 串级模式的信号

（已互连到更高级别控制器的 CAS_ON）

LMN 70.0 REAL 0.0 调节变量信号（根据控制算法）

SP 74.0 REAL 0.0 设定值

（有效的设定值）

PV 78.0 REAL 0.0 过程值

（串级模式下有效过程值的输出）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PID_ES 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-288  

参数 偏移量 数据类

型

预分配的值 说明

MAN 82.0 REAL 0.0 手动输出值

（用于通过操作员监控功能分配调节变量）

静态变量 PID_ES (S7-300, S7-400)

参数 偏移量 数据类型 取值范围 预分配的值 说明

PVH_ALM 86.0 REAL PVH_WRN...100.0 100.0 过程值： 上限“报警”

有效取值范围： 
PVH_WRN 90.0 REAL PVL_WRN... 

PVH_ALM
90.0 过程值： 上限“警告”

有效取值范围： 
PVL_WRN 94.0 REAL PVL_ALM... 

PVH_WRN
-90.0 过程值： 下限“警告”

有效取值范围： 
PVL_ALM 98.0 REAL -100.0...PVL_WRN -100.0 过程值： 下限“报警”

有效取值范围： 
SPGEN_O
N

102.0 BOOL   FALSE 启用设定值调节

（使用上调/下调开关调整设定值）

SPUP 102.1 BOOL   FALSE 设定值上调

SPDN 102.2 BOOL   FALSE 设定值下调

RMPSK_O
N

102.3 BOOL   FALSE 启用斜坡/恒定功能

（将设定值指定为斜坡/恒定曲线）

SPEXT_O
N

102.4 BOOL   FALSE 启用外部设定值

（用于互连其它控制器块）

MANGN_
ON

102.5 BOOL   FALSE 启用手动模式

（通过开关设置 LMN ）
MANUP 102.6 BOOL   FALSE 手动输出值增加

MANDN 102.7 BOOL   FALSE 手动输出值减少

LMNS_O
N

103.0 BOOL   FALSE 启用激励信号的手动模式

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7817



参数 偏移量 数据类型 取值范围 预分配的值 说明

LMNUP 103.1 BOOL   FALSE 调节变量信号上升

（将调节输出信号 QLMNUP ）
LMNDN 103.2 BOOL   FALSE 调节变量信号下降

（将调节输出信号 QLMNDN ）
DFRMP_O
N

103.3 BOOL   FALSE 预分配斜坡/恒定功能的输出

（通过 SP_INT 预分配输出）

CYC_ON 103.4 BOOL   FALSE 启用周期重复

（将自动重复斜坡/恒定曲线）

RMP_HOL
D

103.5 BOOL   FALSE 斜坡/恒定功能保持

（斜坡/恒定功能的输出已冻结）

CONT_O
N

103.6 BOOL   FALSE 继续（执行计划）

（斜坡/恒定曲线将在下一个时间片处继续）

TUPDT_O
N

103.7 BOOL   FALSE 重新计算总时间

（将重新计算斜坡/恒定曲线的总时间）

SPFC_ON 104.0 BOOL   FALSE 调用设定值 FC
SPROC_O
N

104.1 BOOL   FALSE 启用斜坡功能

（SP 的变化率限制）

PVPER_O
N

104.2 BOOL   FALSE 启用 I/O 的过程值

（互连到 I/O 模块）

LAG1STO
N

104.3 BOOL   FALSE 启用一阶延迟元件

SQRT_ON 104.4 BOOL   FALSE 启用平方根功能

PVFC_ON 104.5 BOOL   FALSE 调用过程值 FC
DEADB_O
N

104.6 BOOL   FALSE 启用死区

（将过滤小干扰和噪声）

P_SEL 104.7 BOOL   TRUE 启用 P 分量

PFDB_SEL 105.0 BOOL   FALSE 将 P 分量切换到反馈

INT_HPO
S

105.1 BOOL   FALSE 在正方向上冻结 I 分量

INT_HNE
G

105.2 BOOL   FALSE 在负方向上冻结 I 分量

I_ITL_ON 105.3 BOOL   FALSE 预分配 I 分量

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 偏移量 数据类型 取值范围 预分配的值 说明

DFDB_SE
L

105.4 BOOL   FALSE 将 D 分量切换到反馈

DISV_SEL 105.5 BOOL   FALSE 应用干扰变量

LMNR_O
N

105.6 BOOL   FALSE 启用位置反馈

（工作模式： 带有/不带位置反馈的步进控

制器）请勿在控制模式下进行切换！

LMNRP_O
N

105.7 BOOL   FALSE 启用 I/O 的位置反馈

TM_SNBR 106.0 INT ≥ 0 （无量纲） 0 用于继续斜坡/恒定曲线的下一个时间片的

编号

TM_CONT 108.0 TIME 整个值范围（无量

纲）

T#0s 在继续斜坡/恒定曲线之前的时间间隔

（从发生中断到斜坡/恒定功能在时间片 
TM_SNBR 上继续处理斜坡/保持曲线所经

过的时间）

FAC 112.0 REAL 整个值范围（无量

纲）

1.0 因子

（比率因子或混合因子）

NM_SPEH
R

116.0 REAL   100.0 设定值标定： 高输入

NM_SPEL
R

120.0 REAL   -100.0 设定值标定： 低输入

SPFC_OU
T

124.0 REAL -100.0 ... 100.0 0.0 设定值 FC 输出

（已互连到设定值分支中 FC 的输出）

SPURLM_
P

128.0 REAL ≥ 0 
[物理量/s]

10.0 正数范围内的设定值上升率限值

SPDRLM_
P

132.0 REAL ≥ 0 
[物理量/s]

10.0 正数范围内的设定值下降率限值

SPURLM_
N

136.0 REAL ≥ 0 
[物理量/s]

10.0 负数范围内的设定值上升率限值

SPDRLM_
N

140.0 REAL ≥ 0 
[物理量/s]

10.0 负数范围内的设定值下降率限值

NM_PIHR 144.0 REAL   100.0 过程值标定： 高输入

NM_PILR 148.0 REAL   -100.0 过程值标定： 低输入

NM_PVHR 152.0 REAL   100.0 过程值标定： 高输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 偏移量 数据类型 取值范围 预分配的值 说明

NM_PVLR 156.0 REAL   -100.0 过程值标定： 低输出

PV_TMLA
G

160.0 TIME 整个值范围 T#5s 过程值时间延迟

（PV 分支中 PT1 元件的延迟）

SQRT_HR 164.0 REAL   100.0 平方根： 高测量范围输出

SQRT_LR 168.0 REAL   0.0 平方根： 低测量范围输出

PVFC_OU
T

172.0 REAL -100.0 ... 100.0 0.0 过程值 FC 输出

（已互连到过程值分支中 FC 的输出）

PVURLM_
P

176.0 REAL ≥ 0 
[物理量/s]

10.0 正数范围内的过程值上升率限值

PVDRLM_
P

180.0 REAL ≥ 0 
[物理量/s]

10.0 正数范围内的过程值下降率限值

PVURLM_
N

184.0 REAL ≥ 0 
[物理量/s]

10.0 负数范围内的过程值上升率限值

PVDRLM_
N

188.0 REAL ≥ 0 
[物理量/s]

10.0 负数范围内的过程值下降率限值

PV_HYS 192.0 REAL ≥ 0 1.0 过程值滞后

（防止监视显示画面发生“闪烁”）

DEADB_
W

196.0 REAL 0.0 ... 100.0 1.0 死区宽度

（确定死区的大小）

ERP_ALM 200.0 REAL 0 ... 200.0 100.0 控制偏差： 正限值“报警”

ERP_WRN 204.0 REAL 0 ... 200.0 90.0 控制偏差： 正限值“警告”

ERN_WRN 208.0 REAL -200.0 ... 0 -90.0 控制偏差： 负限值“警告”

ERN_ALM 212.0 REAL -200.0 ... 0 -100.0 控制偏差： 负限值“报警”

ER_HYS 216.0 REAL ≥0 1.0 控制偏差滞后

（防止监视显示画面发生“闪烁”）

I_ITLVAL 220.0 REAL -100.0 ... 100.0 
[%]

0.0 I 作用的初始值

LMNR_FA
C

224.0 REAL 整个值范围（无量

纲）

1.0 位置反馈因子

（用于调整反馈范围的因子）

LMNR_OF
F

228.0 REAL -100.0 ... 100.0 
[%]

0.0 位置反馈偏移

（反馈标定的零点）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 偏移量 数据类型 取值范围 预分配的值 说明

PULSE_T
M

232.0 TIME = n * CYCLE /
n=0,1,2...

T#3s 小脉冲时间

BREAK_T
M

236.0 TIME = n * CYCLE /
n=0,1,2...

T#3s 小中断时间

MTR_TM 240.0 TIME ≥ CYCLE T#30s 电机动作时间

PHASE 244.0 INT   0 PID 自调节器的相位

QPVH_AL
M

246.0 BOOL   FALSE 过程值： 触发上限“报警”

QPVH_W
RN

246.1 BOOL   FALSE 过程值： 触发上限“警告”

QPVL_WR
N

246.2 BOOL   FALSE 过程值： 触发下限“警告”

QPVL_AL
M

246.3 BOOL   FALSE 过程值： 触发下限“报警”

QR_S_AC
T

246.4 BOOL   FALSE 将要处理斜坡/恒定曲线的时间表

QSP_HLM 246.5 BOOL   FALSE 设定值： 触发上限

QSP_LLM 246.6 BOOL   FALSE 设定值： 触发下限

QPVURLM
P

246.7 BOOL   FALSE 过程值： 触发正数范围内的上升率限值

QPVDRLM
P

247.0 BOOL   FALSE 过程值： 触发正数范围内的下降率限值

QPVURLM
N

247.1 BOOL   FALSE 过程值： 触发负数范围内的上升率限值

QPVDRLM
N

247.2 BOOL   FALSE 过程值： 触发负数范围内的下降率限值

QERP_AL
M

247.3 BOOL   FALSE 控制偏差： 触发正限值“报警”

QERP_WR
N

247.4 BOOL   FALSE 控制偏差： 触发正限值“警告”

QERN_W
RN

247.5 BOOL   FALSE 控制偏差： 触发负限值“警告”

QERN_AL
M

247.6 BOOL   FALSE 控制偏差： 触发负限值“报警”

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7821



参数 偏移量 数据类型 取值范围 预分配的值 说明

QLMN_H
LM

247.7 BOOL   FALSE 调节变量： 触发上限

QLMN_LL
M

248.0 BOOL   FALSE 调节变量： 触发下限

NBR_ATM
S

250.0 INT   0 当前正通过斜坡/恒定函数逼近的时间片的

编号

RS_TM 252.0 TIME   T#0s 到下一个时间片之前斜坡/恒定曲线的“当

前剩余时间”

T_TM 256.0 TIME   T#0s “总时间”= 斜坡/恒定曲线经过的时间

RT_TM 260.0 TIME   T#0s “总剩余时间”= 斜坡/恒定曲线结束之前剩

余的时间

ER 264.0 REAL   0.0 控制偏差

LMN_P 268.0 REAL   0.0 P 分量

LMN_I 272.0 REAL   0.0 I 分量

LMN_D 276.0 REAL   0.0 D 分量

SPFC_IN 280.0 REAL   0.0 设定值 FC 输入

（已互连到自定义 FC 的输入）

PVFC_IN 284.0 REAL   0.0 过程值 FC 输入

（已互连到自定义 FC 的输入）

SP_OP_O
N

288.0 BOOL   FALSE 启用设定值调节

（SP_OP 的值将用作设定值）

PV_OP_O
N

288.1 BOOL   FALSE 启用过程值调节

（PV_OP 的值将用作设定值）

LMNOP_
ON

288.2 BOOL   FALSE 启用调节变量调节

（LMN_OP 的值将用作设定值）

LMNSOP
ON

288.3 BOOL   FALSE 启用调节变量信号调节

(（LMNUP_OP 和 LMNDN_OP 将用作激

励信号）

LMNUP_
OP

288.4 BOOL   FALSE 调节变量信号上升 

LMNDN_
OP

288.5 BOOL   FALSE 调节变量信号下降
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参数 偏移量 数据类型 取值范围 预分配的值 说明

LMNRS_O
N

288.6 BOOL   FALSE 启用位置反馈模拟

SP_OP 290.0 REAL   0.0 组态工具中的设定值调节

PV_OP 294.0 REAL   0.0 组态工具中的过程值调节

LMN_OP 298.0 REAL   0.0 组态工具中的调节变量调节

LMNRSVA
L

302.0 REAL   0.0 模拟的位置反馈的起始值

LMNR_SI
M

306.0 REAL   0.0 模拟的位置反馈的当前值

MP1 310.0 REAL   0.0 测量点 1： 内部设定值

MP2 314.0 REAL   0.0 测量点 2： 外部设定值

MP3 318.0 REAL   0.0 测量点 3： 不受限设定值

MP4 322.0 REAL   0.0 测量点 4： I/O 模块的过程值

MP5 326.0 REAL   0.0 测量点 5： 一阶延迟元件之后的过程值

MP6 330.0 REAL   0.0 测量点 6： 有效的过程值 (PV)
MP7 334.0 REAL   0.0 测量点 7： PID 算法的调节变量

MP8 338.0 REAL   0.0 测量点 8： 手动输出值

MP9 342.0 REAL   0.0 测量点 9： 不受限调节变量

MP10 346.0 REAL   0.0 测量点 10： 位置反馈 I/O
MP11 350.0 REAL   0.0 测量点 11： 反馈值（LMNR_ON = 

FALSE）
位置反馈（LMNR_ON = TRUE）

MP12 354.0 REAL   0.0 测量点 12： 三位元件输入

PID_ES 的方框图 (S7-300, S7-400)

信号流图 
与组态工具中开关的表示类似，每个开关符号中的黑点表示切换信号包含相邻的布尔值

（0=FALSE 或 1=TRUE）和每种情况下信号的切换路径。切换信号（二进制信号）由短划线

标识。

这意味着通过 SP_INT 将设定值指定为绝对设定值；这同样也适用于通过 PV_IN 指定过程值

输入。默认控制功能为前向分支中具有 P 功能的标准 PI 控制器。控制回路为开放回路，并

指令
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且调节变量的百分比范围受 MAN 输入的影响。所有其它功能均为被动功能，如果无法取消

激活这些功能，则在测量范围或操作范围内为临界信号特性参数预先赋值以便功能不产生影

响。

信号流图中的符号和标识符

阴影背景上显示可连接的过程变量的名称。 这使您可以识别控制器结构连接到 S7 I/O 或直

接连接到过程的测量元件和执行器的位置。

包含字母组合“OP”的参数名称（例如，SP_OP/SP_OP_ON）表示在此点可以使用标准 PID 控
制组态工具进行干预。 组态工具具有自己的控制器 FB 界面。

可在用圆形标记的 MP1 到 MP12 测量点处监视信号特性中的中间变量。为了要在触发“平

滑”切换前匹配值或检查相关控制的当前状态，需要这些中间变量。 可以（动态地和静态地）

表现组态工具曲线记录器中的测量点变量。

为清晰起见，在各个函数块中也指示用于设置处理操作（算法）和调整其大小的参数。 请
参阅引用部分的说明和以下部分中各子函数的表示。 
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处理设定值 
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处理过程值

-
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控制算法 
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不带有位置反馈的步进控制器 (LMNR_ON = FALSE) 

-

指令
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带有位置反馈的步进控制器 (LMNR_ON = TRUE) 
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全局数据块 DB_RMPSK (S7-300, S7-400)

说明

自行创建全局数据块

在全局数据块中指定斜坡/恒定函数 (RMP_SOAK) 的时间片。此全局数据块未包含在库中。您

必须根据以下模式自行创建全局数据块并根据您的应用对其进行调整。

参数 数据类型 默认值 说明

NBR_PTS INT 4 时间片的数目 -1
1 - 255

PI Array 
[0...NBR_P
TS] of 
Struct

  时间片数据结构。数组必须由 0...NBR_PTS 声明。 

PI[0].OUTV REAL 0.0 输出变量 [0] 起始点

工程值范围

PI[0].TMV TIME T#1s 时间值 [0] 起始点 
PI[1].OUTV REAL 0.0 输出变量 [1] 时间片 1

工程值范围

PI[1].TMV TIME T#1s 时间值 [1] 时间片 1 
PI[2].OUTV REAL 0.0 输出变量 [2] 时间片 2

工程值范围

PI[2].TMV TIME T#1s 时间值 [2] 时间片 2 
PI[3].OUTV REAL 0.0 输出变量 [3] 时间片 3

工程值范围

PI[3].TMV TIME T#1s 时间值 [3] 时间片 3
PI[4].OUTV REAL 0.0 输出变量 [4] 时间片 4

工程值范围

PI[4].TMV TIME T#0s 时间值 [4] 时间片 4 
0 ms

使用外部源文件生成数据块

还可以使用外部源文件生成全局数据块。 
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请按以下步骤进行操作：

1. 将下面的文本复制到剪贴板中。

2. 打开外部文本编辑器。

3. 将复制的文本从剪贴板粘贴到文本编辑器中。

4. 使用文件扩展名“DB”保存文件。

5. 打开 TIA Portal 项目树中的“外部源”(External sources) 文件夹。

6. 双击命令“添加新外部文件”(Add new external file)。
随即会显示“打开”(Open) 对话框。

7. 导航至已创建的外部源文件并将其选中。

8. 单击“打开”(Open) 确认选择。

9. 选择外部源文件。

10.选择快捷菜单中的命令“从源中生成块”(Generate blocks from source)。
11.将显示一条安全提示，提示您将覆盖任何现有块。

12.在出现安全提示时单击“确定”(OK)。
13.对创建的数据块进行调整，使其符合您的应用要求。 

DATA_BLOCK "DB_RMPSK"  
TITLE = data block ramp soak  
{ S7_Optimized_Access := 
'FALSE' }

 

NAME :DB_RMPSK  
  STRUCT  
    NBR_PTS :Int; // number of points (excluding 

starting point)
    PI :Array[0..4] of Struct  
      OUTV :Real; // output variable
      TMV :Time; // output time value
    END_STRUCT;  
  END_STRUCT;  

  

BEGIN  
  NBR_PTS := 4;  
  PI[0].TMV := T#1s;  

指令
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  PI[1].TMV := T#1s;  
  PI[2].TMV := T#1s;  
  PI[3].TMV := T#1s;  
  PI[4].TMV := T#0s;  
END_DATA_BLOCK  

LP_SCHED (S7-300, S7-400)

LP_SCHED 说明 (S7-300, S7-400)
当 CPU 的循环中断数不足以达到所需的（不同）采样时间时，使用 LP_SCHED。该功能可在

采样时间等于循环中断周期的整数倍时允许调用 多 256 个控制回路。

LP_SCHED 从全局数据块 DB_LOOP 中读取分配的参数，根据这些参数计算调用调度所需的

变量，然后将这些变量再次存储在 DB_LOOP 数据块中。

DB_LOOP 的全局数据块 (页 7838)未包含在库中。您必须自行创建此全局数据块。

说明

该块不会检查以确定编号为 DB_NBR 的全局 DB 是否实际存在，或参数 GLP_NBR（ 大控制

回路数）是否适合于数据块的长度。如果参数分配不正确，CPU 会变更为 STOP 状态并显示

一条“内部系统错误”。

调用

必须在循环中断 OB 中先于所有控制器调用 LP_SCHED。
将值分配给输入参数时注意以下方面：

• TM_BASE：在此输入处，指定在其中调用 LP_SCHED 指令的循环中断 OB 的循环时钟。

• COM_RST：在 CPU 启动时，必须通过 COM_RST = TRUE 调用一次 LP_SCHED。在循环操作

（循环中断）期间，必须通过 COM_RST = FALSE 调用 LP_SCHED。
• DB_NBR：在此输入处，指定 LP_SCHED 要访问的“DB_LOOP”数据块的编号。

调用 LP_SCHED 指令后，必须有条件地调用所有关联的控制器。无法使用 LP_SCHED 调用控

制器 PID_CP 或 PID_ES，因为调用这些指令时必须指定其输入和输出参数。

以下是调用 LP_SCHED 指令以及有条件地调用控制器的示例。

STL  
    CALL "LP_SCHED"  

指令
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STL  
        TM_BASE:= 在此，参数化循环中断的周期时钟。示例：T#100ms 或 

#CYCLE，其中 CYCLE = 调用 LP_SCHED 指令的块的输入参

数。

        COM_RST:= 在此，通知 LP_SCHED 指令是否发生调用控制回路的初始化传

递。示例：FALSE 或 #COM_RST，其中 COM_RST = 调用 
LP_SCHED 指令的块的输入参数。

        DB_NBR:= 在此，调用 LP_SCHED 指令要处理的“DB_LOOP”DB 的数量。

示例："DB_LOOP"，其中 DB_LOOP = 符号表中分配的 DB 的
名称。

    A "DB_LOOP".LOOP_DAT[1].ENABLE  
    SPBN M002 控制回路调用，如果 ENABLE = TRUE
    //CALL FBx,DBy  
      //COM_RST:= "DB_LOOP".LOOP_DAT[1].COM_RST  
      //CYCLE:= "DB_LOOP".LOOP_DAT[1].CYCLE  
    CLR  
    = "DB_LOOP".LOOP_DAT[1].ENABLE 复位 ENABLE 位
M002: 程序继续，例如，有条件调用下一个控制回路 FB

启动

COM_RST = TRUE 时，设置如下预分配值：

当前控制回路数： ALP_NBR = 0

所有控制回路的调用数据直至 GLB_NBR 预分配如下：

启用： ENABLE = NOT MAN_DIS
采样时间： CYCLE = GV(MAN_CYC)
重启： COM_RST = TRUE
本地调用次数： ILP_COU = 0
将 GV(MAN_CYC) = MAN_CYC 舍入为 TM_BASE*GLP_NBR 的整数倍

CPU 启动期间，必须从关联的启动 OB 调用 LP_SCHED，同时将值 TRUE 分配给 COM_RST 输
入。然后有条件地调用 PID_CP 或 PID_ES，以初始化控制器。

在循环中断 OB 中，必须再次将值 FALSE 分配给 COM_RST。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7833



LP_SCHED 的工作原理 (S7-300, S7-400)

调用处理 
如果 DB_LOOP 数据块中相应的 ENABLE 位具有值 TRUE，则应处理控制器。 该位先前由 
LP_SCHED 写入。 如果已处理控制器，则必须在处理完成后将值 FALSE 分配给 ENABLE 位。

调用控制器后，必须将其输入参数 COM_RST 和 CYCLE 与 DB_LOOP 数据块的变量 
COM_RST[x] 和 CYCLE[x] 互连。CYCLE[x] 中包含控制器 x 的实际采样时间，该时间由 
LP_SCHED 在每个循环期间写入。 
操作期间，可以手动禁用对单个控制器的调用，也可复位单个控制器。

DB_LOOP 数据块的参数分配

必须在 DB 编辑器中分配“控制器调用分配器”的参数。 

指令
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必须在 DB_LOOP 数据块中为以下变量分配参数：

• GLP_NBR：由 LP_SCHED 管理其调用的控制器数（ 大为 256）
• MAN_CYC[x]、x = 1 ... GLP_NBR：各个控制器所需的采样时间。 此处请注意，下面为 

MAN_CYC[x] 指示的条件应适用于每个控制器。 否则，不能保证分配的采样时间。

在运行期间可以更改以下变量：

• MAN_DIS[x] 用于禁止运行期间调用控制回路 x。
• MAN_CRST[x]  用于运行期间启动控制回路 x 的初始化。

所做更改会在下次调用指令 LP_SCHED 时生效。

LP_SCHED 将写入以下变量：

• LP_SCHED 在变量 ENABLE[x] 中输入控制器 x 的调用条件。

• ALP_NBR 和 ILP_COU[x] 变量是 LP_SCHED 指令的内部变量。 可将它们用于监控。

COM_RST[x]  和 CYCLE[x] 变量与 PID_CP 和 PID_ES 指令的输入参数 COM_RST 和 CYCLE 互连。

采样时间 MAN_CYC[x]
LP_SCHED 每次调用 多可以处理一个控制器。 因此，时间通过

TM_BASE * GLP_NBR 来计算，直到首次完成处理所有控制器。 为所需的采样时间 
MAN_CYC[x] 分配参数时，每个控制器必须符合下列条件：

控制器 x 的采样时间必须为时基和要处理的控制器数的乘积的整数倍。

在每个周期中，LP_SCHED 将通过 MAN_CYC[x] 按如下说明确定控制回路 x 的实际采样时间 
CYCLE[x]： 
• 如果符合此规则，则实际采样时间 CYCLE[x] 将等于先前指定的采样时间 MAN_CYC[x]。
• 如果不符合此规则，CYCLE[x] 将包含 MAN_CYC[x] 舍入到 TM_BASE * GLP_NBR 的下一

个整数倍时生成的值。

添加其它控制回路

如果要将一个或多个控制回路插入 DB_LOOP 数据块中，可增大 GLP_NBR 的起始值并扩展 
LOOP_DAT[1...GLP_NBR] 数组。

检查每个控制器所需的采样时间 MAN_CYC[x]。 同时，为 MAN_CYC 注释条件。

指令
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脉冲发生器与 LP_SCHED 一起使用

如果为连续控制器 PID_CP 激活了脉冲发生器，则必须将 LOOP_DAT[x].CYCLE 参数与脉冲图

形宽度 CYCLE_P 互连，而不是与 CYCLE 参数互连。

回路调度实例

以下示例显示了循环中断 OB 中四个控制器的调用顺序。每个时基 TM_BASE 单位 多处理

一个控制器。 调用顺序基于 DB_LOOP 数据块中控制器的顺序。

每个周期调用多个控制器

如果要在一个周期中处理多个控制器，则可以多次调用 LP_SCHED。 对 LP_SCHED 指令的所

有调用都必须在调用控制器之前执行。 然后，必须在输入参数 TM_BASE 中，输入循环中断 
OB 的周期时钟除以 LP_SCHED 调用的次数。

示例： LP_SCHED 在 OB 35 中调用两次；OB 35 每 100 ms 处理一次。输入参数 TM_BASE 组
态为 50 ms。

执行时间

可在一个周期内处理的 LP_SCHED 指令与控制器的运行时间总和不得大于循环中断 OB 的周

期时钟。
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运行期间的操作

运行期间，如果仅对相应参数进行更改并且整个数据块未下载到 CPU，则可在“DB_LOOP”数
据块中进行如下更改：

• 禁用单个控制器

将值 TRUE 写入 MAN_DIS[x] 变量可禁止运行期间处理控制器 x。将值 FALSE 再次写入 
MAN_DIS[x] 之前，LP_SCHED 不会将该控制器的 ENABLE 位设置为 TRUE。

• 初始化控制回路

可通过将值 TRUE 写入 MAN_CRST[x] 变量重新启动单个控制器： 这种情况下，LP_SCHED 
会在下次处理控制器 x 时将值 TRUE 写入 COM_RST[x] 变量。 在后续处理此控制回路时，

LP_SCHED 会将值 FALSE 写入变量 MAN_CRST[x] 和 COM_RST[x]。
• 更改控制回路的采样时间

运行期间，可以更改 MAN_CYC[x] 参数：

说明

如果要将整个 DB_LOOP 数据块再次下载到 CPU 而无需启动 CPU，则必须将内部控制回

路计数器 ILP_COU[x], x = 1，... GLP_NBR 和当前控制回路数 ALP_NBR 预分配为零。

监视 LP_SCHED 指令

LP_SCHED 在 DB_LOOP 数据块的 ALP_NBR 变量中输入要在下次处理的控制器数。 各控制回

路的编号是根据调用数据在数据块中的顺序确定的。

ILP_COU[x] 变量是内部计数器。 它接收下次调用相应控制器前的时间间隔。 ILP_COU 的时

间单位通过时基 TM_BASE 与控制回路数 GLP_NBR 的乘积得到。 如果 ILP_COU = 0，
LP_SCHED 会设置相应控制器的 ENABLE 位。

没按预期调用控制回路时

如果调用了 LP_SCHED，但是没有处理单个控制回路，则可能的原因如下：

• 将值 TRUE 写入 MAN_DIS[x] 变量禁止运行期间处理控制回路。

• 在 GLP_NBR 参数中指定的让 LP_SCHED 处理的控制器数过小。

• 所指定的单个控制回路的采样时间 MAN_CYC[x] 不可小于时基 TM_BASE 与控制器数 
GLP_NBR 的乘积。 将不会处理不满足此条件的控制器。

LP_SCHED 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-289

指令
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参数 数据类型 取值范围 预分配的值 说明

TM_BASE TIME ≥ 20 ms 
(S7-300)
≥ 5 ms (S7-400)

100 ms 时基

（在其中调用 LP_SCHED 的循环中断级别的周期时钟）

允许值

COM_RST BOOL   FALSE 完全重启动

（将处理 LP_SCHED 的完全重启动例程）

DB_NBR BLOCK_DB   DB 1 数据块号

（具有控制回路调用数据的 DB）

DB_LOOP 的全局数据块 (S7-300, S7-400)
在全局数据块中指定带有 LP_SCHED 的调用分配的数据。此全局数据块未包含在库中。您必

须根据以下模式自行创建全局数据块并根据您的应用对其进行调整。

参数 数据类型 默认值 说明

GLP_NBR INT 2 大控制器数  1 - 256
ALP_NBR INT 0 当前控制器数

0 - 256
LOOP_DAT Array 

[1...GLP_
NBR] of 
Struct

  单个控制器的数据结构。数组必须由 1...GLP_NBR 声
明。 

LOOP_DAT[1].MAN_CYC TIME T#1s 数据控制器 1：手动采样时间

>= 20 ms (S7-300)
>= 5 ms (S7-400)

LOOP_DAT[1].MAN_DIS BOOL FALSE 数据控制器 1：禁用手动控制器调用

LOOP_DAT[1].MAN_CRST BOOL FALSE 数据控制器 1：设置手动重启

LOOP_DAT[1].ENABLE BOOL FALSE 数据控制器 1：控制器使能

LOOP_DAT[1].COM_RST BOOL FALSE 数据控制器 1：重启

LOOP_DAT[1].ILP_COU INT 0 数据控制器 1：内部计数器 
LOOP_DAT[1].CYCLE TIME T#1s 数据控制器 1：采样时间

>= 20 ms (S7-300)
>= 5 ms (S7-400)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 默认值 说明

LOOP_DAT[2].MAN_CYC     数据控制器 2：手动采样时间

...      

还可以使用外部源文件生成全局数据块。请按以下步骤进行操作：

1. 将下面的文本复制到剪贴板中。

2. 打开外部文本编辑器。

3. 将复制的文本从剪贴板粘贴到文本编辑器中。

4. 使用文件扩展名“DB”保存文件。

5. 打开 TIA Portal 项目树中的“外部源”(External sources) 文件夹。

6.  双击命令“添加新外部文件”(Add new external file)。
随即会显示“打开”(Open) 对话框。

7. 导航至已创建的外部源文件并将其选中。

8. 单击“打开”(Open) 确认选择。

9. 选择外部源文件。

10.选择快捷菜单中的命令“从源中生成块”(Generate blocks from source)。
11.将显示一条安全提示，提示您将覆盖任何现有块。

12.在出现安全提示时单击“确定”(OK)。
13.对创建的数据块进行调整，使其符合您的应用要求。

DATA_BLOCK "DB_LOOP"  
TITLE = data block loop scheduler  
{ S7_Optimized_Access := 'FALSE' }  
NAME :DB_LOOP  
  STRUCT  
    GLP_NBR :Int; // greatest loop number
    ALP_NBR :Int; // actual loop number
    LOOP_DAT :Array[1..2] of Struct  
      MAN_CYC :Time; // loop data:manual sample time
      MAN_DIS :Bool; // loop data:manual loop disable
      MAN_CRST :Bool; // loop data:manual complete restart
      ENABLE :Bool; // loop data:enable loop
      COM_RST :Bool; // loop data:complete restart
      ILP_COU :Int; // loop data:internal loop counter
      CYCLE :Time; // loop data:sample time

指令
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    END_STRUCT;  
  END_STRUCT;  

BEGIN  
  GLP_NBR := 2;  
  LOOP_DAT[1].MAN_CYC := T#1S;  
  LOOP_DAT[1].CYCLE := T#1S;  
  LOOP_DAT[2].MAN_CYC := T#200MS;  
  LOOP_DAT[2].CYCLE := T#200MS;  
END_DATA_BLOCK  

模块化 PID 控制 (S7-300, S7-400)

常规 (S7-300, S7-400)

适用于方框图中的参数和块名称的约定

为参数标识选择不多于 8 个字符。

以下约定适用于参数的标识：

首字符：  
Q BOOL 类型（布尔变量）的常规输出

SP 参考变量

PV 测量值或受控变量

LMN 调节变量或要输出的模拟输出信号

DISV 干扰变量

后续字符：  
MAN 手动值

INT 内部

EXT 外部

_ON 用于激活功能的布尔变量

指令
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调用数据 
多数模块化 PID 控制指令都需要控制回路特定的调用数据（如重启动位和采样时间）。这些

值将被传送到输入 COM_RST 和 CYCLE。
块参数栏上的备注（输入、输出和输入/输出参数）

• 预分配的值： 在此处显示实例创建的预分配的值。

• 值范围：输入参数中的值不应超过值的允许范围。此范围在块执行期间将不检查。 如果

指定了工程值的范围，则意味着物理变量值应位于约 ±10 6 之间。

A_DEAD_B (S7-300, S7-400)

A_DEAD_B 说明 (S7-300, S7-400)
如果过程值受噪声影响并且控制器的设置 优，则噪声还会影响控制器输出。 这样会导致

执行器因（步进控制器）高频操作而增加磨损。 控制器输出的振荡通过噪声抑制组件来消

除。 

工作原理

该指令从控制偏差中过滤出高频干扰信号并在零点周围产生死区。 如果输入变量位于该范

围内，则将在输出中输出零。 范围幅度将根据干扰信号的幅度自动调整。

指令根据以下条件运行：

OUTV = INV + DB_WIDTH 用于 INV < -DB_WIDTH
OUTV = 0.0 用于 -DB_WIDTH ≤ INV ≤ +DB_WIDTH
OUTV = INV - DB_WIDTH 用于 INV > +DB_WIDTH

指令
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调整死区 
可以激活和取消激活死区的调整。

• 调整关闭

如果禁用调整 (ADAPT_ON = FALSE)，则 后的 DB_WIDTH 值将作为有效死区宽度 
DB_WIDTH 被冻结。

• 调整开启

在 ADAPT_ON = TRUE 的情况下，可以激活计算有效死区宽度的调整算法。 其作用是根

据叠加在输入变量上的噪声信号幅度调整死区宽度，这样还可在噪声幅度波动时抑制噪

声成分。

在非周期性块调用的情况下，必须禁用调整 (ADAP_ON = FALSE)。
如果在调试期间激活调整，并且在一定时间后出现稳定的死区宽度，则可以禁用调整。 只
要未执行完全重启动，通过调整设置的死区宽度就会保持有效。

调整开启

要确保稳定性，有效的死区宽度 DB_WIDTH 不得低于 DB_WL_LM 值表示的下限，该值可在

输入栏中指定。 如果由测量噪声叠加的输入信号 INV 于周期 1/CRIT_FRQ 内在负方向 (1)、正

方向 (2) 和再次负方向 (3) 上超过当前指定的死区宽度，则有效的死区宽度将增加 0.1 的数

量。 

指令
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此程序将在正向或负向超出限制的情况下启动。  在半个周期持续时间范围内，无论何时再

次超出相对的死区宽度 (3 -> 4)，都会再次增加 0.1。 本程序会重复进行直至死区宽度与测

量噪声的幅度一致。 为了不随机地抑制任何尺寸的输入信号，有效的死区宽度不得超过 
DB_WH_LM 表示的上限。 另一方面，如果在 RET_FAC * 1/CRIT_FRQ 的时间内未超出死区宽

度，则会减小 0.1 的数量。

CRIT_FRQ 可指定据此将信号成分视为干扰的限制频率。 该频率在以下上限和下限之间：

0.01 ≤ CRIT_FRQ ≤ 1/(3*CYCLE) 其中 CYCLE： 以秒为单位的采样时间

RET_FAC 参数将基于 1/CRIT_FRQ 再次减小的死区宽度，指定它的倍数。

调整逻辑仅在无干扰分量的输入变量位于零位置附近的情况下起作用。

完全重启动

完全重启动时，会设置 OUTV=0.0 并且有效死区宽度被设置为 DB_WIDTH = DB_WL_LM。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。 没有参数检查。

指令
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A_DEAD_B 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 数据类型 预分配的值 说明

INV REAL 0.0 输入变量

工程值范围

DB_WH_LM REAL 5.0 死区宽度上限

工程值范围

DB_WH_LM > DB_WL_LM
DB_WL_LM REAL 1.0 死区宽度下限 

工程值范围

DB_WL_LM < DB_WH_LM
CRIT_FRQ REAL 0.1 限制频率

CRIT_FRQ ≥ 0.01 和 
CRIT_FRQ ≤ 1/(3 * CYCLE)

RET_FAC INT 1 返回系数

RET_FAC ≥ 1
ADAPT_ON BOOL FALSE 激活调整算法

COM_RST BOOL FALSE 重启

CYCLE TIME T#1s 采样时间

CYCLE ≥ 1ms

输出参数 A_DEAD_B (S7-300, S7-400)
  

参数 数据类型 预分配的值 说明 
OUTV REAL 0.0 输出变量

DB_WIDTH REAL 0.0 有效死区宽度

指令
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CRP_IN (S7-300, S7-400)

CRP_IN 说明 (S7-300, S7-400)
此指令会将模拟 I/O 值的范围调整为模块化控制的内部表示。 例如，可在过程值分支中调用

此指令。 

工作原理

CRP_IN 可将 I/O 格式的输入值转换为模块化控制的标定浮点值。 

I/O 值 以百分比表示的输出值

32767 118.515
27648 100.000
1 0.003617
0 0.000
-1 -0.003617
-27648 -100.000
-32768 -118.519

浮点值可借助于标定因子和偏移量进行调整。 输出根据以下等式产生：

OUTV = INV_PER * 100/27648 * FACTOR + OFFSET

说明

将不执行对正/负溢出的检查。

使用调试值

可在进行调试、测试或出现 I/O 故障的情况下切换至调试值。 如果 START_ON = TRUE，则 
STARTVAL 中的值将在输出 OUTV 中输出。

完全重启动

该块没有完全重启动例程。

指令
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块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。 没有参数检查。 

CRP_IN 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明 
INV_PER 0.0 WORD 0 I/O 的输入变量

工程值范围

FACTOR 2.0 REAL 1.0 标定因子

OFFSET 6.0 REAL 0.0 偏移量

工程值范围

START_ON 10.0 BOOL TRUE 激活调试值

STARTVAL 12.0 REAL 0.0 调试值

工程值范围

CRP_IN 输出参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 16.0 REAL 0.0 输出变量

CPR_OUT (S7-300, S7-400)

CRP_OUT 说明 (S7-300, S7-400)
此指令会将模块化控制的浮点值调整为 I/O 格式。 

指令
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工作原理

CRP_OUT 可将输入值（模块化控制的标定浮点值）转换为模拟 I/O 的 I/O 格式。

以百分比表示的输入值 I/O 值
118.515 32767
100.000 27648
0.003617 1
0.000 0
-0.003617 -1
-100.000 -27648
-118.519 -32768

浮点值可借助于标定因子和偏移量进行调整。输出根据以下等式产生：

OUTV_PER = (INV * FACTOR + OFFSET) * 27648/100

说明

将不执行对正/负溢出的检查。

完全重启动

该块没有完全重启动例程。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

CRP_OUT 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

FACTOR 4.0 REAL 1.0 标定因子

OFFSET 8.0 REAL 0.0 偏移量

工程值范围

指令
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CRP_OUT 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明 
OUTV_PER 12.0 WORD 0 I/O 的输出变量

DEAD_T (S7-300, S7-400)

DEAD_T 说明 (S7-300, S7-400)
此指令用于比率控制系统，其中在不同长度传输路径上的各个组件将进行合并。   

工作原理

此指令通过可分配的时间（空载时间）延迟输入值的输出。在空载时间内，如果存在在线变

更，则对输出值会出现的情况如下：

输入值暂时存储在全局数据块中。 
全局数据块 DB_DEADT (页 7850)未包含在库中。您必须自行创建此全局数据块。

全局数据块必须包含一个 Array [0..nmax] of real。
nmax 由 DEAD_T. 指令的空载时间 DEAD_TM 和采样时间 CYCLE 确定。具体情况如下：

• DEAD_TM 必须为 CYCLE 的整数倍。

• nmax=DEAD_TM/CYCLE
在周期 n 中，从全局数据块读取已保存的输入值 INV[n] 并将其输出到 OUTV。INV[n]  将被

当前的输入值覆盖。计数器 n 以 1 为增量递增。n = nmax 时，会将计数器复位为 0。在输入

参数 DB_NBR 中指定全局块的编号。

示例

在采样时间 CYCLE=1s 且空载时间 DEAD_TM=5s 时，必须缓冲 5 个输入值。数据区域必须

具有 20 个字节的长度。

指令
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全局数据块中的数据的处理方式与在环形缓冲区中一样。

周期编

号

计数器 n 指令的 
INV

全局数

据块中

的变量

周期开始时 
INVI[n]  的值

指令的 OUTV 周期结束时 
INVI [n]  的值

0 0 80.0 INVI[0] 0.0 0.0 80.0
1 1 100.0 INVI[1] 0.0 0.0 100.0
2 2 100.0 INVI[2] 0.0 0.0 100.0
3 3 80.0 INVI[3] 0.0 0.0 80.0
4 4 0.0 INVI[4] 0.0 0.0 0.0
5 0 0.0 INVI[0] 80.0 80.0 0.0
6 1 0.0 INVI[1] 100.0 100.0 0.0
7 2 0.0 INVI[2] 100.0 100.0 0.0
8 3 10.0 INVI[3] 80.0 80.0 10.0
9 4 100.0 INVI[4] 0.0 0.0 100.0

周期 0 中的 INV 值直到周期 5 时才在 OUTV 中输出。由于采样时间为 1 s，因此输出延迟了 5 s 
的空载时间。

跟踪 
TRACK=TRUE 时，输入值会在 OUTV 输出且没有延迟。在禁用跟踪后，输入值的缓冲不会被

中断，以便能够在所设置的空载时间后继续输出输入值。在 TRACK 的下降沿，OUTV 会跳转

到 INV[DEAD_TM]！

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

说明

该指令不检查编号为 DB_NBR 的全局 DB 是否实际存在或参数 DEAD_TM（空载时间）与 
CYCLE（采样时间）是否适合数据块长度。如果参数分配不正确，则 CPU 将切换为 STOP 工
作模式，并显示消息“内部系统错误”。

重启

重启期间，所有保存的输入值都将被删除并输出 OUTV=0.0。

指令
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DEAD_T 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

DB_NBR 4.0 BLOCK_DB DB 1 数据块号

DEAD_TM 6.0 TIME 10s 死时间

DEAD_TM ≥ CYCLE
TRACK 10.0 BOOL FALSE 跟踪 OUTV = INV
COM_RST 10.1 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 12.0 TIME 1s 采样时间

CYCLE ≥ 1ms

DEAD_T 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 16.0 REAL 0.0 输出变量

全局数据块 DB_DEADT (S7-300, S7-400)
死区时间元素 DEAD_T 的输入值临时存储在全局数据块中。此全局数据块未包含在库中。您

必须根据以下模式自行创建全局数据块并根据您的应用对其进行调整。

   

参数 数据类型 默认值 说明 
INVI Array[0..nmax] of 

real
0.0 输入值 [n] 

工程值范围

还可以使用外部源文件生成全局数据块。请按以下步骤进行操作：

1. 将下面的文本复制到剪贴板中。

2. 打开外部文本编辑器。

3. 将复制的文本从剪贴板粘贴到文本编辑器中。

4. 使用文件扩展名“DB”保存文件。

指令
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5. 打开 TIA Portal 项目树中的“外部源”(External sources) 文件夹。

6. 双击命令“添加新外部文件”(Add new external file)。随即会显示“打开”(Open) 对话框。

7. 导航至已创建的外部源文件并将其选中。

8. 单击“打开”(Open) 确认选择。

9. 选择外部源文件。

10.选择快捷菜单中的命令“从源中生成块”(Generate blocks from source)。
11.将显示一条安全提示，提示您将覆盖任何现有块。

12.在出现安全提示时单击“确定”(OK)。
13.对创建的数据块进行调整，使其符合您的应用要求。

DATA_BLOCK "DB_DEADT"
TITLE = data block dead time
{ S7_Optimized_Access := 'FALSE' }
NAME :DB_DEADT
  STRUCT
    INVI :Array[0..4] of Real;
  END_STRUCT;
BEGIN
END_DATA_BLOCK

DEADBAND (S7-300, S7-400)

DEADBAND 说明 (S7-300, S7-400)
如果过程值受噪声影响并且控制器的设置 优，则噪声还会影响控制器输出。 这样会导致

执行器因（步进控制器）高频操作而增加磨损。 控制器输出的振荡通过噪声抑制组件来消

除。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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工作原理

DEADBAND 指令可在定义的零点周围抑制输入变量 INV 中的微小波动。 在这些波动之外的

区间，输出变量 OUTV 的上升幅度与输入变量成比例。 它根据以下条件运行：

OUTV = INV + DEADB_W - DEADB_O 用于 INV < DEADB_O - DEADB_W
OUTV = 0.0 用于 DEADB_O - DEADB_W ≤ INV

并且 INV ≤ DEADB_O + DEADB_W
OUTV = INV - DEADB_W - DEADB_O 用于 INV > DEADB_O + DEADB_W

对应于值 DEADB_W 的信号遭到破坏。 使用 DEADB_O 来定义死区的中心。 

可以分配死区宽度 DEADB_W 和死区偏移量 DEADB_O。 当用于生成控制偏差时，必须设置

偏移量 DEADB_O=0.0。
下图显示了带偏移的噪声成分的旁路过程

完全重启动

该块没有完全重启动例程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。 只有正数值允许用于死区宽度。

DEADBAND 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

DEADB_W 4.0 REAL 1.0 死区宽度

工程值范围并且 ≥ 0.0
DEADB_O 8.0 REAL 0.0 死区偏移量

工程值范围

DEADBAND 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 12.0 REAL 0.0 输出变量

DIF (S7-300, S7-400)

DIF 说明 (S7-300, S7-400)
对过程变量进行动态微分处理。 因此，例如速度，可通过对横移距离进行微分来计算。 微
分器可用于干扰变量补偿、前馈控制以及构建控制器。   

工作原理

该指令将输入变量对时间进行微分，通过一阶延迟元件对信号进行平滑处理。 它在拉普拉

斯域中依照下列传递函数进行工作：

• OUTV(s) / INV(s) = TD / (1+TM_LAG*s)
时间响应由微分作用时间 TD 和时间延迟 TM_LAG 定义。 下图显示了 DIF 的阶跃响应。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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TD 微分作用时间

TM_LAG 时间延迟

INV0 输入阶跃高度

INV 输入变量

OUTV 输出变量

如果指定了 TM_LAG ≤CYCLE/2，则 DIF 会在没有延迟的情况下工作。 会使用因子 TD/CYCLE 
将输入阶跃变化应用于输出。 在一个周期后，输出将返回到 0.0。

块内部的限制

微分作用时间不得低于采样时间。 时间延迟不得低于采样时间的二分之一。

TDintern = CYCLE 用于 TD < CYCLE
TM_LAGintern = CYCLE/2 用于 TM_LAG < CYCLE/2

输入参数的其他值在指令中不受限制。 没有参数检查。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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完全重启动

完全重启动期间，所有信号输出均被设置为 0。微分器在内部预分配为当前输入值 INV。 因
此，在恒定输入变量时会平滑过渡到常规操作。

DIF 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明 
INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

TD 4.0 TIME T#25s 微分作用时间

≥ CYCLE
TM_LAG 8.0 TIME T#5s 时间延迟

COM_RST 12.0 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 14.0 TIME T#1s 采样时间

≥ 1ms

输出参数 DIF (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 18.0 REAL 0.0 输出变量

ERR_MON (S7-300, S7-400)

ERR_MON 说明 (S7-300, S7-400)
该指令用于控制偏差生成和监视。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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工作原理

该指令计算控制偏差 ER = SP - PV 并根据可分配的限值监视该偏差。 由于设定值变化 |ΔSP| 
> SP_DIFF，在可分配的延迟时间 (TM_DELAY+TM_RAMP) 内会抑制限制值信号 ER_LM 的响

应。 在此时间内，将根据上限值 ER_LMTD 监视 ER。 如果超出 ER_LMTD，将输出 
QER_LMTD=TRUE。 过了延迟时间后，ER_LMTD 将沿着斜坡转换为 ER_LM。 可在 TM_RAMP 
参数中分配斜坡的斜率。

PV: 过程值 TM_DELAY: 监视信号的接通延迟

SP: 设定值    
ER: 控制偏差 TM_RAMP: 斜坡时间常量

ER_LM: 控制偏差的限值 QER_LM: 触发控制偏差的限值

ER_LMTD: 接通延迟期间控制偏差的限值 QER_LMTD: 触发接通延迟和斜坡期间控制

偏差的限值

① 限值信号的抑制 ② 斜坡函数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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完全重启动

完全重启动期间，报警信号 QER_LM 和 QER_LMTD 以及控制偏差输出 ER 均被复位。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

ERR_MON 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

ER_LM 0.0 REAL 10.0 控制偏差的限值

工程值范围并且 > 0.0 和 < ER_LMTD
ER_LMTD 4.0 REAL 100.0 接通延迟期间控制偏差的限值

工程值范围并且 > ER_LM
SP 8.0 REAL 0.0 设定值

工程值范围

PV 12.0 REAL 0.0 受控变量

工程值范围

SP_DIFF 16.0 REAL 10.0 设定值更改

工程值范围并且 > 0.0
TM_DELAY 20.0 TIME T#60s 监视信号的接通延迟

TM_RAMP 24.0 TIME T#60s 斜坡时间常量

COM_RST 28.0 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 30.0 TIME T#1s 采样时间

≥ 1ms

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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ERR_MON 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明 
QER_LM 34.0 BOOL FALSE 触发控制偏差的限值

QER_LMTD 34.1 BOOL FALSE 触发接通延迟和斜坡期间控制偏差的限值

ER 36.0 REAL 0.0 控制偏差

INTEG (S7-300, S7-400)

INTEG 说明 (S7-300, S7-400)
动态积分过程变量。 因此，例如横移距离，可通过对速度进行微分来计算。 该指令可用于

使用积分分量设置控制器。 

工作原理

该指令将输入变量对时间进行积分，并且将积分限制在可定义的预分配上限和下限范围内。 
输出变量的限制可借助消息位指示。

该指令包含以下功能：

功能 DFOUT_ON HOLD
积分 FALSE FALSE
冻结积分分量 FALSE TRUE
预分配输出 TRUE 任意

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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• 积分

在积分期间，该指令依照下列传递函数进行工作：

在拉普拉斯域内：

OUTV(s) / INV(s) = 1 / (TI*s)
积分分量的时间响应由积分作用时间 TI 决定。 相关的阶跃响应如下图所示。

T1: 积分作用时间

INV0: 输入阶跃高度

t: 时间

INV: 输入变量

OUTV: 输出变量

基于 H_LM 和 L_LM 参数限制积分分量的输出和存储。 如果该输出位于范围 L_LM...H_LM  之
外，消息位 QH_LM 或 QL_LM 将被设置为 TRUE。
• 冻结积分器

如果 HOLD = TRUE，积分分量将会保持其当前输出值 OUTV。 在重置 (HOLD = FALSE) 时，

积分将从当前输出值 OUTV 继续开始。

• 预分配输出

如果设置 DFOUT_ON = TRUE，将在输出中输出 DF_OUTV。 限值是有效的。 在重置 
(DF_OUTV_ON = FALSE) 时，INTEG 将从值 DF_OUTV 开始积分。

下图显示了具有 DFOUT_ON、HOLD 和限值的示例

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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完全重启动

完全重启动期间，输出 OUTV 复位为 0.0。 如果设置了 DFOUT_ON = TRUE，将输出 
DF_OUTV。 发生完全重启动时，对输出的限制及其显示还依然有效。 转换到常规操作时，

该指令继续从 OUTV 进行积分。

如果要在完全重启动时从特定操作点启动积分分量，则必须在输入 DF_OUTV 中输入操作点。 
在完全重启动例程中调用指令时，必须在循环中断级别中设置 DFOUT_ON= TRUE，然后重

置回 DFOUT_ON= FALSE。

块内部的限制

积分作用时间不得低于采样时间。

TIintern = CYCLE 用于 TI < CYCLE

输入参数的其他值在指令中不受限制。没有参数检查。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7860 编程和操作手册, 11/2022



INTEG 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

H_LM 4.0 REAL 100.0 上限

工程值范围

H_LM > L_LM
L_LM 8.0 REAL 0.0 下限

工程值范围

L_HM < H_LM
TI 12.0 TIME T#25s 积分作用时间

TI ≥ CYCLE
DF_OUTV 16.0 REAL 0.0 默认输出变量的设置

工程值范围

HOLD 20.0 BOOL FALSE 冻结积分分量

DFOUT_ON 20.1 BOOL FALSE 启用默认输出变量的设置

COM_RST 20.2 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 22.0 TIME T#1s 采样时间

CYCLE ≥ 1ms

INTEG 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 26.0 REAL 0.0 输出变量

QH_LM 30.0 BOOL FALSE 触发上限

QL_LM 30.1 BOOL FALSE 触发下限

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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LAG1ST (S7-300, S7-400)

LAG1ST 说明 (S7-300, S7-400)
该指令可用作一阶延迟和平滑元件。 延迟时间可以使用参数控制。   

工作原理

该指令可根据一阶延迟使输入变量变平滑并包含以下功能： 

功能 DFOUT_ON TRACK
平滑 FALSE FALSE
跟踪 FALSE TRUE
预分配输出 TRUE 任意

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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• 平滑

平滑时，该指令在拉普拉斯域中依照下列传递函数进行工作：

OUTV(s) / INV(s) = 1 / (1+TM_LAG*s)
延迟元件的时间响应由时间延迟 TM_LAG 确定。 相关的阶跃响应如下图所示。

INV 输入变量

OUTV 输出变量

INV0 输入阶跃高度

TM_LAG 时间延迟

• 跟踪

在 TRACK = TRUE 的情况下，输入值 INV 将切换到输出 OUTV。
• 预分配输出

如果设置 DFOUT_ON = TRUE，将在输出中输出 DF_OUTV。 在重置 (DF_OUTV_ON = 
FALSE) 时，延迟元件将从值 DF_OUTV 开始平滑。

下图显示了 DFOUT_ON 和 TRACK 的影响。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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完全重启动

完全重启动期间，输出 OUTV 复位为 0.0。 如果设置了 DFOUT_ON = TRUE，将输出 
DF_OUTV。 转换到平滑时，该指令继续从 OUTV 开始工作。

块内部的限制

时间延迟不得低于采样时间的二分之一。

TM_LAGintern = CYCLE/2 用于 TM_LAG < CYCLE/2
输入参数的其他值在指令中不受限制。没有参数检查。

LAG1ST 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

TM_LAG 4.0 TIME T#25s 时间延迟

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

DF_OUTV 8.0 REAL 0.0 默认输出变量的设置

工程值范围

TRACK 12.0 BOOL FALSE 跟踪 OUTV=INV
DFOUT_ON 12.1 BOOL FALSE 启用默认输出变量的设置

COM_RST 12.2 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 14.0 TIME T#1s 采样时间

≥1ms

LAG1ST 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 18.0 REAL 0.0 输出变量

LAG2ND (S7-300, S7-400)

LAG2ND 说明 (S7-300, S7-400)
该指令用来模拟前馈控制系统和双回路控制系统的受控系统组件。

工作原理

该指令可以执行振荡二阶延迟元件并包含以下功能：

功能 DFOUT_ON TRACK
传送 FALSE FALSE
跟踪 FALSE TRUE
预分配输出 TRUE 任意

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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• 传送

拉普拉斯域内的传递函数是：

OUTV(s) / INV(s) = TRANCOEF / (1 + 2*DAM_COEF*TM_CONST*s + TM_CONST2*s2)
如果 DAM_COEF >= 1（非周期性情况），可以通过两个串联的一阶延迟元件表示传送元

件。

OUTV(s) / INV(s) = TRANCOEF / (1 + T1*s) * 1 / (1 + T2 * s)
时间常量按如下方式转换：

下图显示了方框图。

下图显示了振荡 LAG2ND 元件的阶跃响应。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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INV 输入变量

OUTV 输出变量

TRANCOEF 传递常数

DAM_COEF 阻尼常数

phi 补角

• 跟踪

如果 TRACK =TRUE，OUTV = INV；内部历史值将设置为 INV。
• 预分配输出

如果 DFOUT_ON =TRUE，则输出 DF_OUTV；内部历史值将设置为 DF_OUTV。
DFOUT_ON 的优先级高于 TRACK。

完全重启动

完全重启动期间，输出 OUTV 复位为 0.0。 如果 DFOUT_ON = TRUE，则输出 DF_OUTV。

块内部的限制

时间常量 TM_CONST 不得低于采样时间的二分之一。

TM_CONSTintern= CYCLE/2 用于 TM_CONST < CYCLE/2

输入参数的其他值在指令中不受限制。没有参数检查。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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LAG2ND 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

TM_CONST 4.0 TIME T#10s 时间常量

DAM_COEF 8.0 REAL 1.0 阻尼常数

TRANCOEF 12.0 REAL 1.0 传递常数

DF_OUTV 16.0 REAL 0.0 默认输出变量的设置

工程值范围

DFOUT_ON 20.0 BOOL FALSE 启用默认输出变量的设置

TRACK 20.1 BOOL FALSE 跟踪 OUTV=INV
COM_RST 20.2 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 22.0 TIME T#1s 采样时间

≥ 1ms

LAG2ND 输出参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 26.0 REAL 0.0 输出变量

LIMALARM (S7-300, S7-400)

LIMALARM 说明 (S7-300, S7-400)
如果过程变量（例如，电机速度、温度或压力）超出或低于临界值，可能会导致系统非法或

危险状态。 必须能检测到这些超出限制值的情况并将其以信号形式发送以便允许对其进行

相应的响应。   
该指令检查输入变量 INV 是否超出 4 个可分配的限值。 如果达到和超出其中一个限制值，则

输出限制信号。 可以为关闭阈值设定滞后。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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工作原理

这些限值在输入 H_LM_ALM、H_LM_WRN、L_LM_WRN 和 L_LM_ALM 中进行设置。 如果输

入变量 INV 超出这些限值，则设置消息位 QH_LMALM、QH_LMWRN、QL_LMWRN 和 
QL_LMALM。 为避免快速的激活或取消激活消息位，输入值还必须在重置输出前超出滞后值 
HYS。
下图显示了 LIMALARM 指令的功能：

QH_LMALM = TRUE 如果 INV 上升 并且 INV >= H_LM_ALM
或 INV 下降 并且 INV >= H_LM_ALM - HYS

QH_LMWRN = TRUE 如果 INV 上升 并且 INV >= H_LM_WRN
或 INV 下降 并且 INV >= H_LM_WRN - HYS

QL_LMWRN = TRUE 如果 INV 下降 并且 INV <= L_LM_WRN
或 INV 上升 并且 INV <= L_LM_WRN + HYS

QL_LMALM = TRUE 如果 INV 下降 并且 INV <= L_LM_ALM 
或 INV 上升 并且 INV <= L_LM_ALM + HYS

为了让指令的功能有用，必须符合下列条件：

L_LM_ALM < L_LM_WRN < H_LM_WRN < H_LM_ALM 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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完全重启动

完全重启动期间，所有信号输出均被设置为 FALSE。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

LIMALARM 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

H_LM_ALM 0.0 REAL 100.0 上限报警

工程值范围

> H_LM_WRN
H_LM_WRN 4.0 REAL 90.0 上限警告

工程值范围

> L_LM_WRN
L_LM_WRN 8.0 REAL 10.0 下限警告

工程值范围

> L_LM_ALM
L_LM_ALM 12.0 REAL 0.0 下限报警

工程值范围

< L_LM_WRN
INV 16.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

HYS 20.0 REAL 1.0 滞后

工程值范围

COM_RST 24.0 BOOL FALSE 完全重启动

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LIMALARM 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

QH_LMAL
M

26.0 BOOL FALSE 触发上限报警

QH_LMWR
N

26.1 BOOL FALSE 触发上限警告

QL_LMWR
N

26.2 BOOL FALSE 触发下限警告

QL_LMAL
M

26.3 BOOL FALSE 触发下限报警

LIMITER (S7-300, S7-400)

LIMITER 说明 (S7-300, S7-400)
如果已动态地定义参数（例如，过程变量设定值的计算），这些参数可采用对于过程无效的

值。 LIMITER 指令可以用于将参数保持在一个有效范围内。 

工作原理

当输入变量 INV 位于可定义的上限 H_LM 和下限 L_LM 之外时，该指令会将输出变量 OUTV 
限制为这些限值。 OUTV 限制通过 QH_LM 和 QL_LM 输出发送信号。

下图显示了 LIMITER 指令的功能：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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INV OUTV QH_LM QL_LM
≥ H_LM H_LM, TRUE FALSE
≤ L_LM L_LM, FALSE TRUE
≤ L_LM 
并且 
≤H_LM

INV FALSE FALSE

为了让指令的功能有用，必须符合下列条件： 
L_LM < H_LM

完全重启动

完全重启动期间，所有信号输出均被设置为 FALSE；在输出 OUTV 处输出为 0.0。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。 没有参数检查。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LIMITER 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

H_LM 4.0 REAL 100.0 上限

工程值范围

> L_LM
L_LM 8.0 REAL 0.0 下限

工程值范围

< H_LM
COM_RST 12.0 BOOL FALSE 完全重启动

LIMITER 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 14.0 REAL 0.0 输出变量

QH_LM 18.0 BOOL FALSE 触发上限

QL_LM 18.1 BOOL FALSE 触发下限

LMNGEN_C (S7-300, S7-400)

LMNGEN_C 说明 (S7-300, S7-400)
该指令用于设置连续的 PID 控制器并决定调节变量或控制器。 调节变量可以在自动模式或

手动模式中指定。 可以将手动值作为一个绝对值分配或者通过开关增大或减小。 可将调节

变量和调节变量的增量限制到可定义的值。   

重启

完全重启动期间，无论默认位 DFOUT_ON 为何值，默认值 DF_OUTV 将切换到输出 LMN。 完
全重启动过程中，输出的限制及其显示还依然有效。 转换到常规操作时，该指令继续从 
DF_OUTV 进行操作。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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输出参数 QLMN_HLM 和 QLMN_LLM 将设置为 FALSE。

调用

在循环中断级别（其周期时间调整为主导系统时间常量）中调用 PID 指令的同时，可以在一

个更快的循环中断级别中调用 LMNGEN_C 指令进行手动干预。 使用结构化输入输出参数 
PID_LMNG 和 LMNG_PID 进行互连。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。 没有参数检查。

工作原理

LMNGEN_C 指令总是与 PID 指令结合使用。

下图说明了连续的 PID 控制器的互连。

LMNGEN_C 工作原理 (S7-300, S7-400)

限制调节变量

在所有操作模式下均限制调节变量。 在输入 LMN_HLM 处输入调节变量的上限，在输入 
LMN_LLM 处输入调节变量的下限。 如果计算的调节变量大于上限或小于下限，那么上限或

下限将分别作为 LMN 的输出。 对调节变量上限的限制在输出 QLMN_HLM 处指示，对其下

限的限制在输出 QLMN_LLM 处指示。

调节变量斜坡

使用调节变量斜坡来限制调节变量的变化率。 通过 LMNRC_ON=TRUE 激活调节变量。 在输

入参数 LMN_URLM 处，指定调节变量上升斜率的 大变化率；在输入参数 LMN_DRLM 处，

指定调节变量下降斜率的 大变化率。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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工作模式

使用 DFOUT_ON、MAN_ON 和 MANGN_ON 参数激活和取消激活工作模式。 

工作模式 DFOUT_ON MAN_ON MANGN_ON
自动模式 FALSE FALSE FALSE
手动模式 FALSE TRUE FALSE
手动值发生器 FALSE TRUE TRUE
预分配调节变量 TRUE 不相关 不相关

• 自动模式

由 PID 算法决定的值用于确定调节变量 LMN。 如果激活了调节变量的斜坡 (LMNRC_ON 
= TRUE)，就可以无扰动切换到自动模式。

• 手动模式

当 MAN_ON = TRUE 时，切换到手动模式，这样便会中断控制回路。 手动值 MAN 直接

作为调节变量 LMN 输出。MAN 必须位于 LMN_HLM 和 LMN_LLM 限值内。

• 手动值发生器

如果同时 MANGN_ON = TRUE，可以使用 MANUP 和 MANDN 开关分别增大和减小调节

变量。 调节变量的变化率取决于限制值，如下所示：

– 在设置 MANUP 或 MANDN 后的前 3 秒期间

dLMN/dt = (LMN_HLM - LMN_LLM) / 100 s
– 以后：

dLMN/dt = (LMN_HLM - LMN_LLM) / 10 s
• 预分配调节变量

如果 DFOUT_ON = TRUE，那么预分配值 DF_OUTV 将在输出 LMN 中应用。 仅当激活了

调节变量的斜坡时，从/至“预分配调节变量”的切换才会无扰动。 (LMNRC_ON= TRUE).

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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通过 HMI 的操作员控制

可以使用静态变量通过 HMI 影响调节变量（参见下图）。 举例来说，可以通过 HMI 操作和

监视静态变量 LMN_OP、LMNOP_ON 和 MP1。

如果将 LMNOP_ON 设置为 TRUE，那么 LMN_OP 会被切换到调节变量 LMN。MP1 包含当前

由 LMNGEN_C 指令所处理的调节变量。

如果激活了调节变量斜坡，可以在值 MP1 和值 LMN_OP 间进行无扰动切换。LMN 根据指定

的斜坡反馈到值 MP1。 
当更改了静态变量时，只有将此变量传送到 CPU 后，更改才在过程中生效。

LMNGEN_C 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

LMN_HLM 0.0 REAL 100.0 调节变量的上限

工程值范围

> LMN_LLM
LMN_LLM 4.0 REAL 0.0 调节变量的下限

工程值范围

< LMN_HLM
LMN_URLM 8.0 REAL 10.0 调节变量上升率限制值 [1/s]

> 0.0
LMN_DRLM 12.0 REAL 10.0 调节变量下降率限制值 [1/s]

> 0.0
DF_OUTV 16.0 REAL 0.0 默认输出变量的设置

工程值范围

MAN_ON 20.0 BOOL TRUE 启用手动模式

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

MANGN_ON 20.1 BOOL FALSE 激活手动值操作

MANUP 20.2 BOOL FALSE 手动值上升

MANDN 20.3 BOOL FALSE 手动值下降

LMNRC_ON 20.4 BOOL FALSE 启用调节变量变化率

DFOUT_ON 20.5 BOOL FALSE 启用默认输出变量的设置

COM_RST 20.6 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 22.0 TIME T#1s 采样时间

≥ 1ms
PID_LMNG 26.0 STRUC   PID-LMNGEN 接口

LMNGEN_C 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

LMN 44.0 REAL 0.0 调节变量

QLMN_HL
M

48.0 BOOL FALSE 触发调节变量的上限

QLMN_LLM 48.1 BOOL FALSE 触发调节变量的下限

LMNG_PID 50.0 STRUC   PID-LMNGEN 接口

LMNGEN_C 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-290  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

MAN 68.0 REAL 0.0 手动值

工程值范围

指令
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LMNGEN_C 静态变量 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

MP1 72.0 REAL 0.0 LMNGEN_C 处理的调节变量。

LMM_OP 76.0 REAL 0.0 通过 HMI 的操作员控制

手动值 
LMNOP_ON 80.0 BOOL FALSE 通过 HMI 的操作员控制

启用手动模式 

LMNGEN_S (S7-300, S7-400)

LMNGEN_S 说明 (S7-300, S7-400)
该指令用于为带有积分作用响应的执行器（例如，电机驱动阀）设置 PID 步进控制器，并确

定控制器的调节变量。 调节变量可以在自动模式或手动模式中指定。 可以将手动值作为一

个绝对值分配或者通过开关增大或减小。 可将调节变量限制为可分配的值。 带有或不带有

位置反馈，步进控制器均可工作。 

完全重启动

完全重启动期间，所有信号输出均被设置为 0。

调用

在循环中断级别（其周期时间调整为主导系统时间常量）中调用 PID 指令的同时，可以在一

个更快的循环中断级别中调用 LMNGEN_S 指令进行手动干预。 使用结构化输入输出参数 
PID_LMNG 和 LMNG_PID 进行互连。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

工作原理

LMNGEN_S 指令总是与 PID 指令结合使用。

下图说明了步进控制器的互连。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LMNGEN_S 工作原理 (S7-300, S7-400)

限制调节变量

在所有操作模式下均限制调节变量。 在输入 LMN_HLM 处输入调节变量的上限，在输入 
LMN_LLM 处输入调节变量的下限。 如果计算的调节变量大于上限或小于下限，那么上限或

下限将分别作为 LMN 的输出。 对调节变量上限的限制在输出 QLMN_HLM 处指示，对其下

限的限制在输出 QLMN_LLM 处指示。

限制信号

将执行器上限停止信号和下限停止信号与输入参数 LMNR_HS 和 LMNR_LS 互连。 如果 
LMNR_HS= TRUE，执行器不会进一步打开。 如果 LMNR_LS= TRUE，执行器不会进一步关

闭。 输出信号 QLMNUP 和 QLMNDN 被阻断。 在所有的操作模式中都要考虑端点停止。

警告

如果限制信号不可用，控制器无法识别阀停止，这样即便阀处于其上限值，控制器也可以

输出信号打开阀。 如果限制信号不可用，必须对输入 LMNR_HS 和 LMNR_LS  分配值 FALSE。

带位置反馈的步进控制器

如果位置反馈可用，该指令会使用三位元件和脉冲生成器产生用于基于调节变量和位置反馈

差值控制控制阀的脉冲。 可以调整三位元件的响应阈值以减少控制器的切换频率。

通过 LMNR_ON = TRUE. 激活位置反馈

  

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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不带位置反馈的步进控制器

如果位置反馈不可用，该指令会叠加 PID 算法的积分分量和积分器中模拟的位置反馈间的差

值，然后将这个值作为一个反馈值和余下的比例微分分量进行比较。差值依次应用到三位元

件和产生控制阀脉冲的脉冲生成器。 可以调整三位元件的响应阈值以减少控制器的切换频率。

通过 LMNR_ON = FALSE 取消激活位置反馈。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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工作模式

使用 LMN_ON、MAN_ON 和 MANGN_ON 参数激活和取消激活工作模式。

工作模式 LMN_ON MAN_ON MANGN_ON
自动模式 FALSE FALSE FALSE
指定手动值 FALSE TRUE FALSE
手动值发生器 FALSE TRUE TRUE
调节变量输出信号的手动模式 TRUE 不相关 不相关

“指定”手动值和“手动”值发生器模式只可用于带有位置反馈的步进控制器。 因为在不带

位置反馈的步进控制器中阀位置的信息不可用，所以不得将执行器移动到一个固定的手动

值。 
• 指定手动值 

当 MAN_ON = TRUE 时，可以切换到手动模式，这样便可中断控制回路。 手动值 MAN 直
接作为调节变量切换。MAN 必须位于 LMN_HLM 和 LMN_LLM 限值内。

• 手动值发生器

如果同时 MANGN_ON = TRUE，可以使用 MANUP 和 MANDN 开关分别增大和减小调节

变量。 调节变量的变化率取决于限制值，如下所示：

– 在设置 MANUP 或 MANDN 后的前 3 秒期间

dLMN/dt = (LMN_HLM - LMN_LLM) / 100 s
– 以后：

dLMN/dt = (LMN_HLM - LMN_LLM) / 10 s
• 调节变量输出信号的手动模式

如果 LMNS_ON = TRUE，可以直接影响二进制输出信号。 使用 LMNUP 和 LMNDN 开关

设置激励信号输出 QLMNUP 和 QLMNDN。 也需考虑 小脉冲时间 PULSE_TM 和 小中

断时间 BREAK_TM。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• 具有位置反馈的自动操作

由 PID 算法发送的值 PID_LMNG.PID_OUTV 限于可分配的值 LMN_HLM 和 LMN_LLM。 调
节变量和位置反馈的差值切换到具有滞后的三位元件。 从电机起动时间起计算脱扣阈值。 
要减小切换频率，需调整响应阈值。 脉冲生成器 PULSEOUT 可确保遵循 小脉冲时间和

小中断时间。 
• 不具有位置反馈的自动模式

在积分器 INT 中累加 PID 算法的积分分量和模拟位置反馈之间的差值。积分器的输入为

引用电机起动时间 MTR_TM 的 100.0/0.0/-100.0（取决于 QLMNUP 或 QLMNDN 输出信

号的状态）与引用 PID 算法 (PID_LMNG.PID_SCTR) 的积分作用时间 TI 的控制偏差与控制

器增益乘积之间的差值。 积分器的输出构成与 PID 算法 (PID_LMNG.PID_OUTV) 的剩余比

例微分分量进行比较的反馈值。 差值切换到具有滞后的三步元件。从电机起动时间起计

算脱扣阈值。

要减小切换频率，需调整响应阈值。 脉冲生成器 PULSEOUT 可确保遵循 小脉冲时间和

小中断时间。 

位置反馈的模拟

警告

仅模拟位置反馈。 不必符合实际的控制阀的位置反馈。

如果存在实际位置反馈，也应该使用它。

由具有作为积分作用时间常数的电机起动时间 MTR_TM 的积分器执行的位置反馈的模拟。 在 
LMNRS_ON 处的上升沿以起始值 LMNRSVAL 开始模拟。 如果 LMNRS_ON 的值为 FALSE，则

起始值 LMNRSVAL 将在参数 LMNR_SIM 中输出。 
限制信号 LMNR_HS = TRUE 和 LMNR_LS = TRUE 分别在上限和下限处阻断积分。

指令
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通过 HMI 的操作员输入

可以使用一个 HMI 和静态变量中断调节变量分支，并指定自己的调节变量（见下图）。

如果将 LMNOP_ON 设置为 TRUE，那么 LMN_OP 会被切换到调节变量 LMN。MP1 包含当前

由 LMNGEN_S 指令所处理的调节变量。

如果激活了调节变量斜坡，可以在值 MP1 和值 LMN_OP 间进行无扰动切换。LMN 根据指定

的斜坡反馈到值 MP1。
如果将 LMNSOPON 设置为 TRUE，可以使用 LMNUP_OP 增加调节变量或使用 LMNDN_OP 减
小调节变量。 这适用于带有和不带有位置反馈的步进控制器。

静态变量 LMNOP_ON、LMN_OP、MP1、LMNSOPON、LMNUP_OP 和 LMNDN_OP 绝对不可

以互连，并且只能通过一个 HMI 对其进行调节和监视。

当更改了静态变量时，只有将此变量传送到 CPU 后，更改才在过程中生效。

LMNGEN_S 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

LMN_HLM 0.0 REAL 100.0 调节变量的上限

工程值范围

> LMN_LLM
LMN_LLM 4.0 REAL 0.0 调节变量的下限

工程值范围

< LMN_HLM

指令
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参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

LMNR_IN 8.0 REAL 0.0 位置反馈

工程值范围

MTR_TM 12.0 TIME T#30s 电机动作时间

≥ CYCLE
PULSE_TM 16.0 TIME T#3s 小脉冲时间

≥ CYCLE
BREAK_T
M

20.0 TIME T#3s 小中断时间

≥ CYCLE
MAN_ON 24.0 BOOL TRUE 启用手动模式

MANGN_
ON

24.1 BOOL FALSE 激活手动值操作

MANUP 24.2 BOOL FALSE 手动值上升

MANDN 24.3 BOOL FALSE 手动值下降

LMNR_ON 24.4 BOOL FALSE 启用位置反馈

LMNR_HS 24.5 BOOL FALSE 位置反馈的上限信号

LMNR_LS 24.6 BOOL FALSE 位置反馈的下限信号

LMNS_ON 24.7 BOOL FALSE 为调节变量信号激活手动模式

LMNUP 25.0 BOOL FALSE 调节变量信号上升

LMNDN 25.1 BOOL FALSE 调节变量信号下降

COM_RST 25.2 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 26.0 TIME T#1s 采样时间

≥ 1ms
PID_LMNG 30.0 STRUC   PID-LMNGEN 接口

LMNGEN_S 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

LMN 48.0 REAL 0.0 调节变量

QLMNUP 52.0 BOOL FALSE 调节值信号上升

QLMNDN 52.1 BOOL FALSE 调节变量信号下降

QLMN_HLM 52.2 BOOL FALSE 触发调节变量的上限

指令
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参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

QLMN_LLM 52.3 BOOL FALSE 触发调节变量的下限

LMNG_PID 54.0 STRUC   PID-LMNGEN 接口

LMNGEN_S 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-291  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

MAN 72.0 REAL 0.0 手动值

工程值范围

LMNGEN_S 静态变量 (S7-300, S7-400)
不得修改未列出的变量。这些变量仅供内部使用。 

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

LMNSOPO
N

76.0 BOOL FALSE 通过 HMI 的操作员控制 
启用调节变量输出信号的手动模式

LMNUP_OP 76.1 BOOL FALSE 通过 HMI 的操作员控制 
调节变量增加 

LMNDN_OP 76.2 BOOL FALSE 通过 HMI 的操作员控制 
调节变量减少

LMNOP_ON 76.3 BOOL FALSE 通过 HMI 的操作员控制

启用手动模式

LMNRS_ON 76.4 BOOL FALSE 启用模拟位置反馈

MP1 78.0 REAL 0.0 通过 HMI 的操作员控制 
LMNGEN_C 处理的调节变量。

LMM_OP 82.0 REAL 0.0 通过 HMI 的操作员控制

手动值

LMNRSVAL 86.0 REAL 0.0 模拟位置反馈的初始值

LMNR_SIM 9.0 REAL 0.0 模拟位置反馈

指令
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NONLIN (S7-300, S7-400)

NONLIN 说明 (S7-300, S7-400)
可以将 NONLIN 指令用于将输入值（如热电偶的测量值）调整为可定义特征（折线）的函

数。  

工作原理

NONLIN 使用折线上的时间片为当前输入变量 INV 插入相应的输出变量 OUTV。折线的时间

片保存在全局数据块中。 
全局数据块 DB_NONLIN (页 7888)未包含在库中。您必须自行创建此全局数据块。

说明

该指令不会检查编号为“DB_NBR”的全局 DB 是否存在或 DB_NBR. NBR_PTS 参数（时间片数）

是否适合于数据块的长度。如果参数分配不正确，则 CPU 转换为 STOP 工作模式，并显示消息

“内部系统错误”。

NONLIN 具有以下功能：

功能 DFOUT_ON TRACK OUTV
插值 FALSE FALSE OUTV = f(INV)
预分配输出 TRUE 任意 DF_OUTV
跟踪 FALSE TRUE OUTV = INV

指令
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• 插值

下图显示了如何由输入变量 INV 确定输出变量 OUTV。
OUTV = f(INV)

如果输入值位于时间片 0 之下，则会随着时间片对 0/1 的上升而执行外插。如果输入值

位于 后一个时间片之上，则随着 后一个时间片对的上升而执行外插。要使此指令产

生有用的结果，时间片的值必须按升序呈现单调上升。 
• 预分配输出

如果设置 DFOUT_ON = TRUE，将在输出中输出 DF_OUTV；OUTV 的变化是一个阶跃变

化。在切换到 DFOUT_ON = FALSE 时，OUTV 的变化仍然是阶跃变化。

• 跟踪

当 TRACK=TRUE 时，输入值会直接输出 (OUTV=INV)。在存在 DFOUT_ON 的情况下，变

化为阶跃变化。TRACK 的优先级低于 DFOUT_ON。

重启

完全重启动期间，输出 OUTV = 0.0。如果 DFOUT_ON=TRUE，则输出 DF_OUTV。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

指令
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NONLIN 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

DF_OUTV 4.0 REAL 0.0 默认输出变量的设置

工程值范围

DB_NBR 8.0 BLOCK_DB DB 1 数据块号

DFOUT_ON 10.0 BOOL FALSE 启用默认输出变量的设置

TRACK 10.1 BOOL FALSE 跟踪 OUTV=INV
COM_RST 10.2 BOOL FALSE 完全重启动

NONLIN 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 12.0 REAL 0.0 输出变量

全局数据块 DB_NONLIN (S7-300, S7-400)
指令 NONLIN 的折线时间片保存在全局数据块中。此全局数据块未包含在库中。您必须根据

以下模式自行创建全局数据块并根据您的应用对其进行调整。

参数 数据类型 默认值 说明

DB_NBR.NBR_PTS INT 4 高时间片编号

值 1 - 255 的范围

DB_NBR.PI[0].OUTV REAL 0.0 输出变量 [0] 起始点 0
工程值范围

DB_NBR.PI[0].INV REAL 0.0 输入变量 [0] 起始点 0 
工程值范围

DB_NBR.PI[1].OUTV REAL 0.0 输出变量 [1] 时间片 1 
工程值范围

指令
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参数 数据类型 默认值 说明

DB_NBR.PI[1].INV REAL 0.0 输入变量 [1] 时间片 1 
工程值范围

DB_NBR.PI[2].OUTV REAL 0.0 输出变量 [2] 时间片 2 
工程值范围

DB_NBR.PI[2].INV REAL 0.0 输入变量 [2] 时间片 2 
工程值范围

DB_NBR.PI[3].OUTV REAL 0.0 输出变量 [3] 时间片 3 
工程值范围

DB_NBR.PI[3].INV REAL 0.0 输入变量 [3] 时间片 3 
工程值范围

DB_NBR.PI[4].OUTV REAL 0.0 输出变量 [4] 时间片 4 
工程值范围

DB_NBR.PI[4].INV REAL 0.0 输入变量 [4] 时间片 4 
工程值范围

还可以使用外部源文件生成全局数据块。请按以下步骤进行操作：

1. 将下面的文本复制到剪贴板中。

2. 打开外部文本编辑器。

3. 将复制的文本从剪贴板粘贴到文本编辑器中。

4. 使用文件扩展名“DB”保存文件。

5. 打开 TIA Portal 项目树中的“外部源”(External sources) 文件夹。

6. 双击命令“添加新外部文件”(Add new external file)。
随即会显示“打开”(Open) 对话框。

7. 导航至已创建的外部源文件并将其选中。

8. 单击“打开”(Open) 确认选择。

9. 选择外部源文件。

10.选择快捷菜单中的命令“从源中生成块”(Generate blocks from source)。
11.将显示一条安全提示，提示您将覆盖任何现有块。

12.在出现安全提示时单击“确定”(OK)。
13.对创建的数据块进行调整，使其符合您的应用要求。

DATA_BLOCK "DB_NONLIN"  
TITLE = data block nonlinear static function  

指令
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{ S7_Optimized_Access := 'FALSE' }  
NAME :DB_NONLI  
  STRUCT  
    NBR_PTS :Int; // number of points (excluding starting point)
    PI :Array[0..4] of Struct  
      OUTV :Real; // output variable
      INV :Real; // input variable
    END_STRUCT;  
  END_STRUCT;  

BEGIN
  NBR_PTS := 4;
  PI[0].OUTV := 1.0;
  PI[0].INV := 2.0;
  PI[1].OUTV := 2.0;
  PI[1].INV := 3.0;
  PI[2].OUTV := 4.0;
  PI[2].INV := 4.0;
  PI[3].OUTV := 5.0;
  PI[3].INV := 5.0;
  PI[4].OUTV := 6.0;
  PI[4].INV := 7.0;
END_DATA_BLOCK

NORM (S7-300, S7-400)

NORM 说明 (S7-300, S7-400)
对于某些过程值，编码器提供的值通常位于对用户而言不适合的范围内（例如，0 至 10 V 对
应 0 至 1200 ºC 或对应 0 至 3000 rpm）。 通过标定设定值或过程值，两个过程变量可位于

相同的值范围内。 

指令
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工作原理

此指令将输入变量标定到值范围不同的输出变量。 基于标定线将输入变量 INV  转换为输出

变量 OUTV 。 标定线仅由两个值对 IN_LVAL, OUT_LVAL 和 IN_HVAL, OUT_HVAL 定义。

完全重启动

该块没有完全重启动例程。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

NORM 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

IN_HVAL 4.0 REAL 100.0 低物理输入值 
工程值范围

> IN_LVAL
OUT_HVAL 8.0 REAL 100.0 低物理输出值

工程值范围

> OUT_LVAL

指令
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参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

IN_LVAL 12.0 REAL 0.0 高物理输入值 
工程值范围

< IN_HVAL
OUT_LVAL 16.0 REAL 0.0 高物理输出值

工程值范围

< OUT_HVAL

NORM 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 说明

OUTV 20.0 REAL 输出变量

OVERRIDE (S7-300, S7-400)

OVERRIDE 说明 (S7-300, S7-400)
该指令需要实现超驰控制。 

工作原理

将两个 PID 控制器连接到一个执行器。 为了达到此目的，两个 PID 指令通过 OVERRIDE 指令

与 LMNGEN_C 或 LMNGEN_S 互连。 如果使用 LMNGEN_S，必须激活位置反馈 
(LMNR_ON=TRUE)。

该指令会比较值 PID1_OVR 和值 PID2_OVR，并连接两者中较大或较小的值。

指令
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该指令会将 PID1_OVR 或 PID2_OVR 中的值传送到 LMN_GEN_C 或 LMN_GEN_S。
如果 PID1_ON 和 PID2_ON 开关不相等，至少要传送一个值。 如果 PID1_ON 和 PID2_ON 开
关相等，会传送两个值中的较大值 (OVR_MODE=FALSE) 或较小值 (OVR_MODE=TRUE)。 

PID1_ON PID2_ON OVR_MOD 功能

TRUE FALSE 不相关 传送 PID1_OVR。
FALSE TRUE 传送 PID2_OVR。
FALSE FALSE FALSE 传送 PID1_OVR 和 PID2_OVR 中较大的值。

TRUE TRUE FALSE
FALSE FALSE TRUE 传送 PID1_OVR 和 PID2_OVR 中较小的值。

TRUE TRUE TRUE 

如果传送了 PID1_OVR，QPID1=TRUE；如果传送了 PID2_OVR，QPID2=TRUE。

完全重启动

该块没有完全重启动例程。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

OVERRIDE 输入参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

PID1_ON 0.0 BOOL FALSE 启用 PID 控制器 1
PID2_ON 0.1 BOOL FALSE 启用 PID 控制器 2
OVR_MODE 0.2 BOOL FALSE 超驰模式 FALSE= 大值，TRUE= 小值

PID1_OVR 2.0 STRUC   PID-LMNGEN 接口

PID2_OVR 20.0 STRUC   PID-LMNGEN 接口

指令
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OVERRIDE 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 说明

QPID1 38.0 BOOL PID 控制器 1 处于激活状态

QPID2 38.1 BOOL PID 控制器 2 处于激活状态

OVR_LMNG 40.0 STRUC PID-LMNGEN 接口

PARA_CTL (S7-300, S7-400)

PARA_CTL 说明 (S7-300, S7-400)
如果需要 优控制器参数用于不同操作范围，则该指令用于带有参数切换功能的控制器结

构。 

工作原理

可以将几个控制器参数集（GAIN、TI、TD 和 TM_LAG）传送到 PID 控制器。

PSET1_ON...PSET4_ON 开关用于将 4 个参数集中的一个切换到输出 GAIN、TI、TD 和 
TM_LAG。

如果... 则...
PSET1_ON = TRUE GAIN = PARASET1.GAIN

TI = PARASET1.TR
TD = PARASET1.TD
TM_LAG = PARASET1.TM_LAG

PSET2_ON = TRUE GAIN = PARASET2.GAIN
TI = PARASET2.TR
TD = PARASET2.TD
TM_LAG = PARASET2.TM_LAG

PSET3_ON = TRUE GAIN = PARASET3.GAIN
TI = PARASET3.TR
TD = PARASET3.TD
TM_LAG = PARASET3.TM_LAG

指令
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PSET4_ON = TRUE GAIN = PARASET4.GAIN
TI = PARASET4.TR
TD = PARASET4.TD
TM_LAG = PARASET4.TM_LAG

如果同时将 2 个或更多个开关设置为 TRUE，则具有 低编号的开关始终具有 高优先级。 
如果没有开关设置为 TRUE，则传送第一个参数集。

为了获得参数集间的无扰动切换，必须在 PID 和 PARA_CTL 指令间为 GAIN 参数连接一个变

化率限制器 (ROC_LIM)。

完全重启动

该块没有完全重启动例程。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

PARA_CTL 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

PSET1_ON 0.0 BOOL FALSE 传送参数集编号 1
PSET2_ON 0.1 BOOL FALSE 传送参数集编号 2
PSET3_ON 0.2 BOOL FALSE 传送参数集编号 3
PSET4_ON 0.3 BOOL FALSE 传送参数集编号 4
PARASET1.GAIN 2.0 REAL   比例增益 1
PARASET1.TI 6.0 TIME 5 s 积分作用时间 1 
PARASET1.TD 10.0 TIME 10 s 微分作用时间 1

指令
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参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

PARASET1.TM_LAG 14.0 TIME 2 s 时间延迟 1
PARASET2.GAIN 18.0 REAL   比例增益 2
PARASET2.TI 22.0 TIME 5 s 积分作用时间 2
PARASET2.TD 26.0 TIME 10 s 微分作用时间 2
PARASET2.TM_LAG 30.0 TIME 2 s 时间延迟 2
PARASET3.GAIN 34.0 REAL   比例增益 3
PARASET3.TI 38.0 TIME 5 s 积分作用时间 3
PARASET3.TD 42.0 TIME 10 s 微分作用时间 3
PARASET3.TM_LAG 46.0 TIME 2 s 时间延迟 3
PARASET4.GAIN 500 REAL   比例增益 4
PARASET4.TI 54.0 TIME 5 s 积分作用时间 4
PARASET4.TD 58.0 TIME 10 s 微分作用时间 4
PARASET4.TM_LAG 62.0 TIME 2 s 时间延迟 4

PARA_CTL 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

GAIN 66.0 REAL 1.0 比例增益

TI 70.0 TIME 10s 积分作用时间

TD 74.0 TIME 5s 微分作用时间

TM_LAG 78.0 TIME 2s 时间延迟

PID (S7-300, S7-400)

PID 说明 (S7-300, S7-400)
该指令包含用于设置下列控制器类型的 PID 算法： 

连续的 PID 控制器： PID + LMNGEN_C
比例执行器的 PID 步进控制器： PID + LMNGEN_C + PULSEGEN
积分执行器的 PID 步进控制器： PID + LMNGEN_S

指令
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该指令用于实现 PID 算法。 该算法以纯并行结构的方式实现，并以位置算法的形式单独工作。 
可以分别激活和取消激活比例分量、积分分量和微分分量。 这样便可组态 P、PI、PD 和 PID 
控制器。 
可以将比例分量和微分分量的计算置于反馈中。 将比例分量和微分分量置于反馈环路中使

得对设定值的响应变得“平滑”，同时干扰变量的稳定速度保持不变。 通常可以省去设定

值积分器的常规应用，以避免设定值阶跃。

在循环中断级别（其周期时间调整为主导系统时间常量）中调用 PID 指令的同时，可以在一

个更快的循环中断级别中放置运行执行器的指令 (LMNGEN_C 或 LMNGEN_S)。

完全重启动

完全重启动期间，会为所有输出和输入/输出参数预分配零。

块内部的限制

积分作用时间不得低于采样时间的二分之一。

微分作用时间不得低于采样时间。

时间延迟不得低于采样时间的二分之一。

TIintern = CYCLE/2 用于 TI < CYCLE/2
TDintern = CYCLE 用于 TD < CYCLE
TM_LAGintern = CYCLE/2 用于 TM_LAG < CYCLE/2

输入参数的其他值在指令中不受限制。没有参数检查。

PID 工作原理 (S7-300, S7-400)

控制器结构

以下控制器结构适用开关 P_SEL、I_SEL 和 D_SEL：   

控制器结构 P_SEL I_SEL D_SEL
P 控制 TRUE TRUE bzw. FALSE FALSE
PI 控制 TRUE TRUE FALSE

指令
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控制器结构 P_SEL I_SEL D_SEL
PD 控制 TRUE FALSE TRUE
PID 控制 TRUE TRUE TRUE

PID 算法的方框图

比例分量

可以使用 P_SEL 开关将比例作用激活或取消激活。 比例作用为控制偏差 ER 和比例增益 GAIN 
的乘积。 使用 PFDB_SEL 开关可以将其置于反馈路径。 如果已将比例作用置于反馈路径，则

比例作用为过程值 PV 和比例增益的乘积。

积分作用

可以使用 I_SEL 开关将积分作用激活或取消激活。 时间响应由积分作用时间 TI 决定。 取消

激活后，积分作用和积分作用的内部存储器设置为零。 可使用 INT_HOLD 保持积分作用。 可
使用 I_ITL_ON 开关向积分作用分配输入 I_ITLVAL 上的值。 在这种情况下，限制积分作用时

间的调节变量保持旧值（抗积分饱和）。

以下内容适用于不带位置反馈的步进控制器： LMN_I = 0.0

指令
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微分分量

可以使用 D_SEL 开关将微分作用激活或取消激活。 使用 DFDB_SEL 开关可以将其置于反馈

路径。 微分作用的输入变量此时为控制变量 PV。 时间响应由微分作用时间 TD 决定。 
调节变量信号中可能发生震荡，尤其是有快速过程和激活的微分作用的情况下。 在这种情

况下，可以使用微分作用中包含的一阶延迟来改善控制响应。 通常，使用较小的 TM_LAG 时
间延迟便足以获得所需结果。

前馈控制

可以将干扰变量 DISV 前馈添加到调节变量。 可以使用 DISV_SEL 开关将其激活或取消激活。

PID 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

ER 0.0 REAL 0.0 控制偏差

工程值范围

PV 4.0 REAL 0.0 控制变量（反馈中的比例分量和微分分量）

工程值范围

GAIN 8.0 REAL 1.0 比例增益

TI 12.0 TIME T#20s 积分作用时间

I_ITLVAL 16.0 REAL 0.0 积分分量的初始化值

工程值范围

TD 20.0 TIME T#10s 微分作用时间

TM_LAG 24.0 TIME T#2s 微分分量的时间延迟

DISV 28.0 REAL 0.0 干扰变量

工程值范围

P_SEL 32.0 BOOL TRUE 激活比例分量

PFDB_SEL 32.1 BOOL FALSE 将比例分量转换到反馈

DFDB_SEL 32.2 BOOL FALSE 将微分分量转换到反馈

I_SEL 32.3 BOOL TRUE 激活积分分量

INT_HPOS 32.4 BOOL FALSE 将积分分量保持在正方向

INT_HNEG 32.5 BOOL FALSE 将积分分量保持在负方向

I_ITL_ON 32.6 BOOL FALSE 设置积分分量

指令
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参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

D_SEL 32.7 BOOL FALSE 激活微分分量

DISV_SEL 33.0 BOOL TRUE 应用干扰变量

SMOO_CH
G

33.1 BOOL TRUE 从手动模式平滑切换到自动模式

COM_RST 33.2 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 34.0 TIME T#1s 采样时间

≥ 1ms
LMNG_PI
D

38.0 STRUC   PID-LMNGEN 接口

PID 输出参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

LMN_P 56.0 REAL 0.0 比例分量

LMN_I 60.0 REAL 0.0 积分分量

LMN_D 64.0 REAL 0.0 微分分量

PID_LMN
G

68.0 STRUC   PID-LMNGEN  接口

PULSEGEN_M (S7-300, S7-400)

PULSEGEN_M 说明 (S7-300, S7-400)
指令 PULSEGEN_M 用于为比例执行器设置带脉冲输出的 PID 控制器。 可以用 PULSEGEN_M 
指令来组态具有脉宽调制的两位或三位 PID 控制器。 该指令通常与连续控制器 PID + 
LMNGEN_C 一起使用。  
下图显示了指令的连接方式。

指令
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重启

重启期间，所有信号输出均被设置为 0。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。 没有参数检查。

PULSEGEN_M 工作原理 (S7-300, S7-400)

脉宽调制   
PULSEGEN_M 将脉冲宽度调节为带恒定周期 PER_TM. 的脉冲串来传输输入变量 INV（= PID 
控制器的 LMN）。此周期对应于输入变量的更新周期。每个周期的脉冲持续时间与输入变

量成比例。 通过 PER_TM 分配的周期与 PULSEGEN_M 指令的处理周期不同。 相反，PER_TM 
周期由 PULSEGEN_M 指令的多个处理周期组成，因此每个 PER_TM 周期中 PULSEGEN_M 调
用的次数测量脉冲宽度的精度。

指令
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每个 PER_TM 中 30 % 的输入变量和 10 次 PULSEGEN 调用表示以下结果：

• 前三次 PULSEGEN_M 调用时 QPOS_P 输出为“1”（10 次调用的 30%）

• 后七次 PULSEGEN_M 调用时 QPOS_P 输出为“0”（10 次调用的 70%）

小脉冲时间或 小中断时间

正确组态的 小脉冲时间或 小中断时间 P_B_TM 可以防止短暂开/关次数，避免缩短执行

器的使用寿命。 如果由输入变量 LMN 中的较小绝对值产生的脉冲持续时间小于 P_B_TM，则

这些绝对值将被抑制。 如果较大输入值生成的脉冲持续时间大于 PER_TM - P_B_TM，这些

输入值将被设置为 100% 或 -100%。

公式如下： P_B_TM ≤ 0.1 × PER_TM

通过将输入变量 (%) 与周期持续时间相乘来计算正脉冲或负脉冲的持续时间。

脉冲持续时间 = INV / 100 * PER_TM

脉宽调制的精度

将连续控制器 PID+LMGEN_C 置于慢速循环中断级别（其周期时间调整为主导系统时间常量）

的同时，必须将 PULSEGEN_M 块放置在一个更快的循环中断级别。 
“采样比率”为 1:10（控制器调用与 PULSEGEN_M 调用之比）时，调节变量精度将限制为 

10%，换言之，只能按精度为 10% 的输出 QPOS_P 上的脉冲持续时间对设置的输入值 INV 进
行模拟。

精度将随每个控制器调用中 PULSEGEN_M 调用次数的增加而提高。

循环中断级别越快，输出调节变量的精度越高。 对于快 100 倍的循环中断级别，可以达到

调节变量范围 1% 的精度。

自动同步 
可以使用控制器指令自动同步脉冲输出。 这会确保将调节变量 LMN(t) 的修改值尽可能快地

输出为按比例修改的二进制信号的脉冲持续时间。 
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在所有情况下，脉冲发生器都在周期为 PER_TM 的间隔内计算输入变量 INV。 但是，由于以

较慢的循环中断等级计算 INV，因此在 INV 更新之后，脉冲发生器应尽快开始将离散值转换

为脉冲信号。 要允许此操作，该指令可以通过下列步骤同步周期的开始。 如果 INV 发生变化，

且块调用不在周期的第一个或 后两个调用循环中，则执行同步。 脉冲持续时间被重新计

算并且在下一个周期中通过新周期输出。

周期 PER_TM 必须对应于控制器的采样时间 CYCLE。

在 SYN_ON = FALSE 的情况下，自动同步将关闭。

说明

如果旧的 INV 值（即 LMN 的值）映射到脉冲信号，则开始新周期和后续同步通常会导致某

种不精确的情况产生。
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PULSEGEN_M 模式 (S7-300, S7-400)

工作模式 
根据分配给脉冲整形器的参数，可以组态带有三位输出或者带有双极性或单极性两位输出的 
PID 控制器。 下表给出了可能的模式所对应的开关组合的设置。

模式 MAN_ON STEP3_ON ST2BI_ON
三位控制 FALSE TRUE 任意

具有双极的两步控制 
调节范围（-100 % 到 100 %）

FALSE FALSE TRUE

带单极性的两位控制 
调节范围（0 % 到 100 %）

FALSE FALSE FALSE

手动模式 TRUE 任意 任意

两步/三步控制的手动模式

在手动模式 (MAN_ON = TRUE) 下，无论 INV 为何值，均可使用信号 POS_P_ON 和 
NEG_P_ON 设置三步或两步控制器的二进制输出。 

指令
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控制 POS_P_ON NEG_P_ON QPOS_P QNEG_P
三位控制 FALSE FALSE FALSE FALSE

TRUE FALSE TRUE FALSE
FALSE TRUE FALSE TRUE
TRUE TRUE FALSE FALSE

两位控制 FALSE 任意 FALSE TRUE
TRUE 任意 TRUE FALSE

PULSEGEN_M 三位控制 (S7-300, S7-400)

三位控制

在“三位控制”模式中可以生成三种激励信号状态，例如：增加 - 关闭 - 减少、前进 - 停止 - 
后退、加热 - 关闭 - 冷却。 将二进制输出信号 QPOS_P 和 QNEG_P 的值分配给执行器的特定

状态。 下表给出了温度控制的示例： 

输出信号 加热 关 冷却

QPOS_P TRUE FALSE FALSE
QNEG_P FALSE FALSE TRUE

根据输入变量，使用特征曲线计算脉冲持续时间。 特性曲线的形状由 小脉冲时间或 小

中断时间及比率因子定义。 比率因子的标准值为 1。 小脉冲时间或 小中断时间 P_B_TM 
将导致特征曲线中出现弯曲点。

下图显示了三步控制器的对称曲线（比率因子 = 1）。
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三位非对称控制

使用比率因子 RATIOFAC 可以更改正脉冲与负脉冲持续时间的比率。 例如，在热过程中，可

为加热和冷却过程使用不同的系统时间常数。

比率因子 < 1
比率因子会缩短将输入变量与周期持续时间相乘所得到的负向脉冲输出的脉冲持续时间。

正向脉冲持续时间 = INV /100 * PER_TM
负向脉冲持续时间 = INV / 100 * PER_TM * RATIOFAC
将负向脉冲持续时间与比率因子相乘。

下图显示了三步控制器的非对称曲线（比率因子 = 0.5）：

指令
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比率因子 RATIOFAC 也会影响 小脉冲时间或 小中断时间。 负脉冲的阈值将乘以比率因子。

比率因子 > 1
比率因子会缩短将输入变量与周期持续时间相乘所得到的正向脉冲输出的脉冲持续时间。

正向脉冲持续时间 = INV / 100 * PER_TM / RATIOFAC
负向脉冲持续时间 = INV / 100 * PER_TM
比率因子 RATIOFAC 也会影响 小脉冲时间或 小中断时间。 正脉冲的阈值将除以比率因子。

PULSEGEN_M 两位控制 (S7-300, S7-400)
在两位控制中，只会将 PULSEGEN_M 的正脉冲输出 QPOS_P 连接到相关的开/关执行器。 根
据所使用的调节值范围，两步控制器具有双极或单极调节值范围。

具有双极调节变量范围的两步控制

（-100% 到 100%）

指令
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具有单极调节变量范围的两步控制

（0% 到 100%）

如果控制回路中的两步控制器的连接需要执行脉冲逻辑取反的二进制信号，则可在 QNEG_P 
获得取反的输出信号。

脉冲 执行器开启 执行器关闭

QPOS_P TRUE FALSE
QNEG_P FALSE TRUE

PULSEGEN_M 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

-100.0..100.0 (%)
PER_TM 4.0 TIME T#1s 周期

PER_TM >= 20*CYCLE

指令
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参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

P_B_TM 8.0 TIME T#50ms 小脉冲时间或 小中断时间

P_B_TM >= CYCLE
RATIOFAC 12.0 REAL 1.0 比率因子

0.1..10.0
（无量纲）

STEP3_ON 16.0 BOOL TRUE 启用三位控制

ST2BI_ON 16.1 BOOL FALSE 激活双极性调节变量范围的二位控制

MAN_ON 16.2 BOOL FALSE 启用手动模式

POS_P_ON 16.3 BOOL FALSE 激活正脉冲

NEG_P_ON 16.4 BOOL FALSE 激活负脉冲

SYN_ON 16.5 BOOL TRUE 激活同步

COM_RST 16.6 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 18.0 TIME T#10ms 采样时间

CYCLE >= 1ms

PULSEGEN_M 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

QPOS_P 22.0 BOOL FALSE 输出信号正脉冲

QNEG_P 22.1 BOOL FALSE 输出信号负脉冲

RMP_SOAK (S7-300, S7-400)

RMP_SOAK 说明 (S7-300, S7-400)
使用 RMP_SOAK 指令来指定不同设定值，主要根据过程时间来指定。  

工作原理

在全局数据块中指定斜坡/恒定曲线的时间片。每次调用该指令时，均输出对该时间有效的

设定值。 
全局数据块 DB_RMPSK (页 7916)未包含在库中。您必须自行创建此全局数据块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7909



在 NBR_PTS 变量中输入全局数据块中的时间片数目。在输入参数 DB_NBR 中指定共享块的

编号。

对于每个时间片，在 PI[i].OUTV 中输入设定值，在 PI[i].TMV 中输入时间。

含有起点和时间片的斜坡/恒定曲线示例。

共有 n 个时间片，时间片 n 的时间值等于 0 ms。
下图说明了计算时间片值和时间的方法：

在时间片之间，斜坡/恒定函数根据以下函数与 0 ≤ n < (NBR_PTS - 1) 进行插值：

说明

该指令不会检查编号为 DB_NBR 的全局 DB 是否确实存在或 DB_NBR.NBR_PTS 参数（时间片

的数目）是否适合数据块长度。如果参数分配不正确，则 CPU 转换为 STOP 工作模式，并显

示消息“内部系统错误”。

指令
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斜坡/恒定函数 
该指令包含以下功能：

• 激活斜坡/恒定用于单次执行

• 将固定值预分配给斜坡/恒定输出

• 激活斜坡/恒定的循环操作

• 保持斜坡/恒定的处理

• 定义处理步骤和时间（重新定义剩余时间 RS_TM 和时间片编号 TM_SNBR）
• 更新总处理时间和剩余总时间

下表说明了设置所需工作模式时对控制输入的相应影响： 

工作模式 RMPSK_
ON

DFOUT
_ON

RMP_
HOLD

CONT_
ON

CYC_
ON

TUPDT
_ON

输出信号 OUTV

启用斜坡/恒定 TRUE FALSE FALSE **) FALSE **) OUTV(t)
处理结束后将保持结束

值。

预分配输出 TRUE TRUE **) **) **) **) DF_OUTV
启用循环操作 TRUE FALSE FALSE **) TRUE **) OUTV(t)

结束后：自动启动

保持斜坡/恒定 TRUE FALSE TRUE FALSE **) **) 保持 OUTV(t) 的当前值 
*)

预分配处理步骤和处

理时间

TRUE FALSE TRUE TRUE **) **) OUTV（旧）*)
FALSE 使用新定义的值继续操

作。

更新总时间 **) **) **) **) **) FALSE 不影响 OUTV
  TRUE 不影响 OUTV

*) 斜坡/恒定曲线在到达下一个时间片之前没有用户组态的形状。

**) 不论对标记 **) 的字段中的控制信号有何影响，都会执行相应的工作模式设置

重启

完全重启动期间，输出 OUTV 复位为 0.0。DFOUT_ON=TRUE 时，将输出 DF_OUTV。时间片 
0 至 NBRPTS 之间的时间间隔（0 至 NBRPTS-1）在 T_TM 下汇总和提供。复位输出 
QR_S_ACT。为输出 NBR_ATMS 和 RS_TM 预分配值 0。

指令
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激活斜坡/恒定 
在 RMPSK_ON 的上升沿，将激活斜坡/恒定函数。在到达 后一个时间片后，斜坡/恒定曲线

终止。要重新启动斜坡/恒定函数，必须首先设置 RMPSK_ON = FALSE，然后设置 RMPSK_ON 
= TRUE。 

预分配输出，启动斜坡/恒定曲线

如果要使用特定的输出值启动斜坡/恒定曲线，则必须设置 DFOUT_ON = TRUE。在这种情况

下，信号值 DF_OUTV 会应用到斜坡/恒定的输出。

说明

常量设定值 DFOUT_ON 的输出信号优先级高于斜坡/恒定 RMPSK_ON 的开始信号。

切换 (DFOUT_ON = FALSE) 后，OUTV 从指定的设定值 (DF_OUTV) 线性移动到当前时间片编

号的输出值 PI[NBR_ATMS].OUTV。
甚至对于切换到固定设定值的情况（RMPSK_ON = TRUE 和 DFOUT_ON = TRUE），也会继续

运行内部时间处理。

启动斜坡/恒定曲线 (RMPSK_ON = TRUE) 时，会继续输出固定设定值 DF_OUTV，直到持续 T* 
时间后 DFOUT_ON 从 TRUE 变为 FALSE。

此时，时间 PI[0].TMV 和时间 PI[1].TMV 的一部分已经过期。OUTV 从 DF_OUTV 移动到 
PI[2].OUTV，即，移动至时间片 2 处的设定值。

指令
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仅从时间片 2 开始输出已组态的斜坡/恒定曲线。通过设置 QR_S_ACT = TRUE 可同时显示已

组态的和当前的斜坡/恒定曲线。在处理斜坡/恒定曲线期间，并在 DFOUT_ON 的上升沿，输

出值 OUTV 会跳转到 DF_OUTV，且无延迟。

循环操作已激活 
如果“周期重复”工作模式 (CYC_ON = TRUE) 已被激活，则在输出 后一个时间片值后，斜

坡/恒定函数会自动返回到起点并开始新一轮运行。 
在 后一个时间片和起点之间没有插值。为实现平滑过渡，以下条件必须为真：

PI[NBR_PTS].OUTV = PI[0].OUTV。

保持斜坡/恒定 
当 RMP_HOLD = TRUE 时，将冻结输出变量的值（包括时间处理）。重置为 RMP_HOLD = 
FALSE 后，该函数将在中断点 PI[x].TMV 处重新开始。

斜坡/恒定曲线的处理时间将延长 T* 时间。斜坡/恒定曲线从起点开始直到 RMP_HOLD 出现

上升沿之前以及从时间片 5* 到时间片 6* 的期间内具有组态的特征，即，输出信号 QR_S_ACT 
的值为 TRUE。

预分配处理步骤和处理时间 
利用 CONT_ON，保持的斜坡/恒定曲线可从定义点重新开始。如果斜坡/恒定函数未保持，则 
CONT_ON 不起作用。 

指令
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如果设置了控制输入以继续操作 (CONT_ON = TRUE)，则保持的斜坡/恒定函数在时间片 
TM_SNBR 处继续。TM_CONT 用于确定斜坡/恒定函数到达时间片 TM_SNBR 所需的剩余时间。

下图显示了 RMP_HOLD 和 CONT_ON 的影响。

TM_SNBR = 5 且 TM_CONT = T*

在这一斜坡/恒定函数周期中省略了时间片 3 和 4。
RMP_HOLD 信号从 TRUE 变为 FALSE 后，仅能从时间片 5 开始再次到达已组态的特征曲线。 

更新总时间和剩余总时间 
每个周期都会更新当前时间片编号 NBR_ATMS、到达该时间片之前的当前剩余时间 (RS_TM)、
总时间 T_TM 以及斜坡/恒定曲线结束之前的总剩余时间 (RT_TM)。 
如果在线更改 PI[n].TMV，则斜坡/恒定曲线的总时间和总剩余时间也会变化。由于在具有很

多时间片时计算 T_TM 和 RT_TM 会显著延长函数块的处理时间，因此仅在重启后或 
TUPDT_ON = TRUE 时执行该计算。将累计各个时间片之间的时间间隔 PI[0 ... NBR_PTS].TMV 
并且在总时间 T_TM 和总剩余时间 RT_TM 输出中指示累计结果。 
请注意，总时间的确定过程需要占用很长的 CPU 运行时间。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RMP_SOAK 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

DF_OUTV 0.0 REAL 0.0 默认输出变量的设置

工程值范围

DB_NBR 4.0 BLOCK_DB DB 1 数据块号，共享（时间片值）

CPU 相关

TM_SNBR 6.0 INT 0 用于继续的下一个时间片的编号

0 - 255
TM_CONT 8.0 TIME T#0s 继续操作到时间片 TM_SNBR 的剩余时间

工程值范围

DFOUT_ON 12.0 BOOL FALSE 启用默认输出变量的设置

RMPSK_ON 12.1 BOOL FALSE 启用斜坡/恒定函数

HOLD 12.2 BOOL FALSE 保持输出变量

CONT_ON 12.3 BOOL FALSE 继续

CYC_ON 12.4 BOOL FALSE 启用周期重复

TUPDT_ON 12.5 BOOL FALSE 时间变更后更新总时间（扩展的块运行时间！）

COM_RST 12.6 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 14.0 TIME T#1s 采样时间

工程值范围 ≥ 1 ms

RMP_SOAK 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 18.0 REAL 0.0 输出变量

QR_S_ACT 22.0 BOOL FALSE 正在执行斜坡/保持

NBR_ATMS 24.0 INT 0 当前时间片编号（正在逼近的时间片）

RS_TM 26.0 TIME T#0s 剩余时间片

T_TM 30.0 TIME T#0s 共享数据： 总时间 ΣTMVI
RT_TM 34.0 TIME T#0s 共享数据： 剩余总时间 ΣTMVI

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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时间片以及时间片 NBRPTS 的编号存储在共享数据块 DB_NBR 中。 输出在时间片 0 开始，在

时间片 NBR_PTS 结束。

全局数据块 DB_RMPSK (S7-300, S7-400)
在全局数据块中指定斜坡/恒定函数 (RMP_SOAK) 的时间片。此全局数据块未包含在库中。您

必须根据以下框架自行创建此全局数据块，并根据具体应用对其进行调整。

参数 数据类型 默认值 说明

NBR_PTS INT 4 时间片的数目 -1
1 - 255

PI Array 
[0...NBR_P
TS] of 
Struct

  时间片数据结构。数组必须由 0...NBR_PTS 声明。 

PI[0].OUTV REAL 0.0 输出变量 [0] 起始点

工程值范围

PI[0].TMV TIME T#1s 时间值 [0] 起始点 
PI[1].OUTV REAL 0.0 输出变量 [1] 时间片 1

工程值范围

PI[1].TMV TIME T#1s 时间值 [1] 时间片 1 
PI[2].OUTV REAL 0.0 输出变量 [2] 时间片 2

工程值范围

PI[2].TMV TIME T#1s 时间值 [2] 时间片 2 
PI[3].OUTV REAL 0.0 输出变量 [3] 时间片 3

工程值范围

PI[3].TMV TIME T#1s 时间值 [3] 时间片 3
PI[4].OUTV REAL 0.0 输出变量 [4] 时间片 4

工程值范围

PI[4].TMV TIME T#0s 时间值 [4] 时间片 4 
0 ms

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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还可以使用外部源文件生成此全局数据块。为此，请执行以下操作：

1. 将下面的文本复制到剪贴板中。

2. 打开外部文本编辑器。

3. 将复制的文本从剪贴板粘贴到文本编辑器中。

4. 使用文件扩展名“DB”保存文件。

5. 打开 TIA Portal 项目树中的“外部源”(External sources) 文件夹。

6. 双击命令“添加新外部文件”(Add new external file)。
随即会显示“打开”(Open) 对话框。

7. 导航至已创建的外部源文件并将其选中。

8. 单击“打开”(Open) 确认选择。

9. 选择此外部源文件。

10.选择快捷菜单中的命令“从源中生成块”(Generate blocks from source)。
11.将显示一条安全提示，提示您将覆盖现有块。

12.在出现安全提示时单击“确定”(OK)。
13.对创建的数据块进行调整，使其符合您的应用要求。

DATA_BLOCK "DB_RMPSK"

TITLE = data block ramp soak

{ S7_Optimized_Access := 'FALSE' }

NAME :DB_RMPSK

 STRUCT

 NBR_PTS :Int; // number of points (excluding starting point)

 PI :Array[0..4] of Struct

 OUTV :Real; // output variable

 TMV :Time; // output time value

 END_STRUCT;

 END_STRUCT;

 

 

BEGIN

 NBR_PTS := 4;

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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 PI[0].TMV := T#1s;

 PI[1].TMV := T#1s;

 PI[2].TMV := T#1s;

 PI[3].TMV := T#1s;

 PI[4].TMV := T#0s;

END_DATA_BLOCK

ROC_LIM (S7-300, S7-400)

ROC_LIM 说明 (S7-300, S7-400)
斜坡功能在过程不允许产生输入阶跃时使用。 例如，当将变速器插入电机和要驱动的负载

之间，而电机过快增速会导致变速器过载时，即是这种情况。 该指令限制输出值的变化率。 
阶跃功能成为斜坡功能。 

工作原理

总共可以为输入变量 INV 的正负值范围分配四个斜坡，以用于确定输出变量：

• UPRLM_P：正范围中的上升值

OUTV > 0 和 |OUTV| 上升

• DNRLM_P：正范围中的下降值

OUTV > 0 和 |OUTV| 下降

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• UPRLM_N：负范围中的上升值

OUTV < 0 和 |OUTV| 上升

• DNRLM_N：负范围中的下降值

OUTV < 0 和 |OUTV| 下降

分配的斜坡值是指每秒输出变量的上升斜坡或下降斜率。

如果 UPRLM_P = 10.0 且 |INV| 正在上升，则 OUTV 在 1 秒内 多可增加 10.0。
如果输入变量以较高的速率增加，则根据每次调用的采样时间 CYCLE，OUTV 的增加值如下

所示：

CYCLE [s] OUTV 的增加值

1 10.0
0.1 1.0
0.01 0.1

在 QUPRLM_P、QDNRLM_P、QUPRLM_N 和 QDNRLM_N 参数中指示了变化率的限制。

输出变量可由 H_LM 和 L_LM 限制。 这在 QH_LM 和 QL_LM 参数中指示。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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指令的功能

可以使用 DFOUT_ON、TRACK 和 MAN_ON 参数影响指令的工作方式。

• DFOUT_ON = TRUE
如果设置 DFOUT_ON = TRUE，DF_OUTV 将在输出 OUTV 中输出；在下降沿，OUTV 从 
DF_OUTV 移动到 INV；在上升沿，OUTV 从 INV 移动到 DF_OUTV。

• TRACK = TRUE
设置位 TRACK = TRUE 以跟踪 OUTV = INV。 由于输入变量直接切换到输出变量，所以也

会输出输入变量中的阶跃变化。

• MAN_ON = TRUE
可以通过 MAN_ON = TRUE 在手动与自动模式之间无扰动切换。 为此，在控制偏差上游

的设定值分支中直接插入 ROC_LIM 指令。 过程值与输入 PV 和手动-自动位互连，例如 
LMNGEN_C.MAN_ON 与输入 MAN_ON 互连。 

在切换到手动模式 (MAN_ON = TRUE) 时，应用于输入 PV 的值会立即切换到输出 OUTV。 
由于设定值和过程值相等，所以控制偏差变为零且控制器处于稳态的空闲条件下。 在复

位为自动模式 (MAN_ON = FALSE) 时，输出 OUTV 从当前值 PV 沿斜坡移动到输入值 INV。 
这样就会实现控制器结构从手动模式到自动模式的无扰动切换。 
MAN_ON = TRUE 时，H_LM 和 L_LM 限制没有影响；不考虑 DFOUT_ON。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例 1
MAN_ON、TRACK、DFOUT_ON 等于 FALSE  时，信号输出显示出以下特征：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例 2
平滑的手动-自动切换

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例 3
仅在正值范围内使用的斜坡。

完全重启动

完全重启动期间，输出 OUTV 复位为 0.0。 如果设置了 DFOUT_ON = TRUE，将输出 
DF_OUTV。 所有信号输出都设置为 FALSE。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ROC_LIM 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

UPRLM_P 4.0 REAL 10.0 正范围内的上升限制器

每秒增量 [1/s]
> 0.0

DNRLM_P 8.0 REAL  10.0 正范围内的下降限制器

每秒增量 [1/s]
> 0.0

UPRLM_N 12.0 REAL 10.0 负范围内的上升限制器

每秒增量 [1/s]
> 0.0

DNRLM_N 16.0 REAL  10.0 负范围内的下降限制器

每秒增量 [1/s]
> 0.0

H_LM 20.0 REAL 100.0 上限

工程值范围

> L_LM
L_LM 24.0 REAL 0.0 下限

工程值范围

< H_LM
PV 28.0 REAL 0.0 受控变量

工程值范围

DF_OUTV 32.0 REAL 0.0 默认输出变量的设置

工程值范围

DFOUT_ON 36.0 BOOL FALSE 启用默认输出变量的设置

TRACK 36.1 BOOL FALSE 跟踪 OUTV=INV
MAN_ON 36.2 BOOL FALSE 启用手动模式

COM_RST 36.3 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 38.0 TIME T#1s 采样时间

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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ROC_LIM 输出参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 42.0 REAL 0.0 输出变量

QUPRLM_P 46.0 BOOL FALSE 触发了正范围内的上升限制器

QDNRLM_P 46.1 BOOL FALSE 触发了正范围内的下降限制器

QUPRLM_N 46.2 BOOL FALSE 触发了负范围内的上升限制器

QDNRLM_N 46.3 BOOL FALSE 触发了负范围内的下降限制器

QH_LM 46.4 BOOL FALSE 触发上限

QL_LM 46.5 BOOL FALSE 触发下限

SCALE_M (S7-300, S7-400)

SCALE_M 说明 (S7-300, S7-400)
对于某些过程值，编码器提供的值通常位于对用户而言不适合的范围内（例如，0 至 10 V 对
应 0 至 1200 ºC 或对应 0 至 3000 rpm）。 通过调整设定值或过程值，两个过程变量可位于

相同的值范围内。 

工作原理

该指令用于标定模拟输入变量。 基于标定线将模拟输入变量 INV 转换为输出变量 OUTV。 标
定线由斜率 (FACTOR) 和 INV=0 时 OUTV 与坐标轴 OUTV=0 之间的距离 (OFFSET) 定义。

公式：

OUTV = INV * FACTOR + OFFSET

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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完全重启动

该块没有完全重启动例程。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

SCALE_M 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

FACTOR 4.0 REAL 1.0 标定因子

OFFSET 8.0 REAL 0.0 偏移量

工程值范围

SCALE_M 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV 12.0 REAL 0.0 输出变量

SP_GEN (S7-300, S7-400)

SP_GEN 说明 (S7-300, S7-400)
输出值可使用 SP_GEN 指令和两个输入进行更改，以便手动指定设定值。 要以小阶跃的方

式执行更改，指令应具有 ≤100 ms 的采样时间。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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工作原理

DFOUT_ON、OUTVUP 和 OUTVDN 对 OUTV 具有以下影响：

DFOUT_ON OUTVDN OUTVUP OUTV
TRUE 任意 任意 DF_OUTV
FALSE TRUE TRUE OUTV 不变

FALSE OUTV 上升

TRUE FALSE OUTV 下降

FALSE OUTV 不变

如果设置 DFOUT_ON = TRUE，将在输出中输出 DF_OUTV。 OUTV 中的变化是阶跃变化。 到 
DFOUT_ON = FALSE 的切换是无扰动的。

可以使用 OUTVUP 在 H_LM 和 L_LM 的限制范围内连续增大输出变量 OUTV；相应地，

OUTVDN 输出可用于减小该输出变量。 OUTV 的变化率取决于限制值。

• 在设置 OUTVUP 或 OUTVDN 后的前 3 秒期间：

dLMN/dt = (LMN_HLM - LMN_LLM) / 100 s
• 以后：

dLMN/dt = (LMN_HLM - LMN_LLM) / 10 s
下图显示了设置 OUTVUP 后输出值的变化。

仅当 DFOUT_ON = FALSE 时，才会执行 OUTVUP 和 OUTVDN。 
输出变量 OUTV 受 H_LM 和 L_LM 的限制。 这在 QH_LM 和 QL_LM 参数中指示。 
下图显示了 OUTVUP、OUTVDN 和 DFOUTV_ON. 如何影响 OUTV。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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完全重启动

完全重启动期间，输出 OUTV 设置为 0.0。 如果 DFOUT_ON = TRUE，将输出 DF_OUTV。 完
全重启动后限制依然有效。

块内部的限制

值在块内部不受限制。 不检查参数。

SP_GEN 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

DF_OUTV 0.0 REAL 0.0 默认输出变量的设置

工程值范围

H_LM 4.0 REAL 100.0 上限

工程值范围

 > L_LM

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7928 编程和操作手册, 11/2022



参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

L_LM 8.0 REAL 0.0 下限

工程值范围

 < H_LM
OUTVUP 12.0 BOOL FALSE OUTV 递增

OUTVDN 12.1 BOOL FALSE OUTV 递减

DFOUT_ON 12.2 BOOL FALSE 启用默认输出变量的设置

COM_RST 12.3 BOOL FALSE 完全重启动

CYCLE 14.0 TIME T#100ms 采样时间

SP_GEN 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 
（完全重启动时）

说明

OUTV 18.0 REAL 0.0 输出变量

QH_LM 22.0 BOOL FALSE 触发上限

QL_LM 22.1 BOOL FALSE 触发下限

SPLT_RAN (S7-300, S7-400)

SPLT_RAN 说明 (S7-300, S7-400)
例如，将温度控制回路分为一个用于冷却的执行器和一个用于加热的执行器时，则需要使用

该指令。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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工作原理

PID 控制器的调节变量分为多个不同的范围。 每个范围都必须调用一次该指令，并且将该指

令与处理块 LMNGEN_C 或 LMNGEN_S 的调节变量互连。 如果互连 LMNGEN_S，必须激活

位置反馈 (LMNR_ON = TRUE)。 

如果输入值 INV 位于范围 STR_INV 和 EDR_INV 内，则输出值 SPL_LMNG.PID_OUTV 将在范围 
STR_OUTV 和 EDR_OUTV 内输出。 如果 INV < STR_INV,，则输出 STR_OUTV。 如果 INV > 
STR_INV,，则输出 EDR_OUTV。

完全重启动

该块没有完全重启动例程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。 没有参数检查。

SPLT_RAN 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV 0.0 REAL 0.0 输入变量

工程值范围

STR_INV 4.0 REAL 0.0 INV 范围的起始值

工程值范围

EDR_INV 8.0 REAL 50.0 INV 范围的结束值

工程值范围

STR_OUTV 12.0 REAL 0.0 OUTV 范围的起始值

工程值范围

EDR_OUTV 16.0 REAL 100.0 OUTV 范围的结束值

工程值范围

SPLT_RAN 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 说明

SPL_LMNG 20.0 STRUC PID-LMNGEN 接口

SWITCH (S7-300, S7-400)

SWITCH 说明 (S7-300, S7-400)
该指令用作具有 2 个输入/输出变量的输入和/或输出多路复用器。 

指令
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工作原理

该指令将两个模拟输入值的其中之一连接至两个输出值的其中之一。 INV1_ON 和 OUTV1_ON 
开关决定了该指令如何工作。

INV1_ON OUTV1_ON OUTV1 OUTV2
FALSE FALSE 不变 INV2
TRUE FALSE 不变 INV1
FALSE TRUE INV2 不变

TRUE TRUE INV1 不变

“不变”表示在输出参数中保留上一个周期中的值。

完全重启动

完全重启动时，将设置 OUTV1 = 0.0 和 OUTV2 = 0.0。

块内部的限制

输入参数的值在指令中不受限制。没有参数检查。

SWITCH 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

INV1 0.0 REAL 0.0 输入变量 1
工程值范围

INV2 4.0 REAL 0.0 输入变量 2
工程值范围

INV1_ON 8.0 BOOL FALSE 切换到输入变量 INV1
OUTV1_ON 8.1 BOOL FALSE 切换到输出变量 OUTV1
COM_RST 8.2 BOOL FALSE 完全重启动

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SWITCH 输出参数 (S7-300, S7-400)
  

参数 偏移量 数据类型 预分配的值 说明

OUTV1 10.0 REAL 0.0 输出变量 1
OUTV2 14.0 REAL 0.0 输出变量 2

LP_SCHED_M (S7-300, S7-400)

LP_SCHED_M 说明 (S7-300, S7-400)
如果必须调用许多具有不同采样时间的控制器，特别是具有高采样时间的慢速控制系统，优

先级类别模型范围相对于可用循环中断级别不足。现在控制器调用分配函数 (LP_SCHED) 便
可在循环中断级别中集成具有不同采样时间的多个控制器。然后各个控制器便可周期性地使

用其采样时间进行调用。 
控制器调用分配功能的使用并非强制。无需分配函数，也可直接从 OB 调用控制器指令。 
在 LP_SCHED 指令中，在周期中断级别上实现了多个控制器的调用分配。必须在所有控制回路

之前调用此指令。各个控制器调用的数据保存在全局数据块 (DB_LOOP) 中。

DB_LOOP 的全局数据块 (页 7938)未包含在库中。您必须自行创建此全局数据块。

调用分配器处理全局数据块，根据控制器的顺序和参数化的采样时间设置 ENABLE 位。周期

中断级别的时间周期从属于此。根据在此周期中断级别上各个控制回路的设定采样时间对其

进行调用和处理。调用块后，必须再次重置 ENABLE 位。必须对块调用和 ENABLE 位的重置

进行编程。

可以手动阻止调用各个控制回路。也可重置（重新启动）各个控制回路。

指令
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说明

该指令不检查编号为 DB_NBR 的全局 DB 是否确实存在或 GLP_NBR 参数（ 大控制回路数）

是否适合数据块长度。如果参数分配不正确，CPU 会变更为 STOP 状态并显示一条“内部系

统错误”。

LP_SCHED_M 工作原理 (S7-300, S7-400)

重启

COM_RST = TRUE 时，设置如下预分配值：

当前控制回路数： ALP_NBR = 0

所有控制回路的调用数据直至 GLB_NBR 预分配如下：

启用： ENABLE = NOT MAN_DIS
采样时间： CYCLE = GV(MAN_CYC)
重启： COM_RST = TRUE
本地调用次数： ILP_COU = 0
GV(MAN_CYC) = MAN_CYC 将舍入为 TM_BASE*GLP_NBR 的整数倍

通过 LP_SCHED_M 调用控制回路 
借助 CPU 调用方案中的三个输入参数，包括了 LP_SCHED 指令。 在 TM_BASE 输入中指定循

环中断级别的时间周期。 通过从一个循环中断级别（例如，OB 35）调用条件块，调用执行

分配的控制回路。 在此过程中，对全局数据块中的 ENABLE 位进行采样。 
如果从重启动级别进行调用，将设置输入 COM_RST = TRUE。 在循环中断级别，此调用必须

再次重置为 FALSE。 通过输入参数 DB_NBR 对在各循环中断级别中具有控制回路时间相关数

据的全局数据块（请参见上表）进行分配。

控制回路调用的参数分配（全局 DB） 
控制器调用分配功能的参数分配必须在没有组态软件支持的情况下执行。 

指令
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数据块 (DB_LOOP) 包括决定必须在各循环中断级别上进行处理的控制回路的总数（ 大 256）
的参数和显示当前正在处理的控制回路的参数：

GLP_NBR 大控制回路数

ALP_NBR 周期中已处理的控制回路数

各控制回路数是按 DB 中的条目顺序将其调用数据定位的结果。

各控制回路的调用数据在 LOOP_DAT 域中进行结构化。 如果要添加控制回路，必须调整 
LOOP_DAT 域长度。 为此，必须在声明视图中调整 ARRAY 数据类型。 例如，对于 10 个控

制回路，您必须输入 ARRAY[1..10]。 另外，必须在数据视图中调整 GLP_NBR 参数。 不允许

大于域长度。

必须将调用数据中的参数 COM_RST 和 CYCLE 互连到调用控制回路的 FB 处的相应输入参数。 
互连由用户编程。 如果设置 ENABLE 参数，则将调用相应控制回路。 控制器调用后，必须

重置 ENABLE 位。 条件控制器调用和 ENABLE 位的重置必须由用户编程。

借助可手动调整的参数 MAN_CYC/MAN_DIS/MAN_CRST，可以控制是否能调用控制回路。 只
要仅覆盖参数而不是重新生成整个 DB，即可在操作期间在线修改这些调用数据。 以下含义

适用：

MAN_CYC 相应控制器的采样时间（舍入为 CYCLE 中 TM_BASE * GLP_NBR 的整数

倍）。

MAN_DIS 禁用控制器调用

MAN_CRST 重启该控制器

调用处理 
根据先前 DB 参数分配处理相应控制回路，这取决于控制器调用数据的 ENABLE 信号的值。 
数据块由上至下进行处理。 每个周期中，调用分配功能按 DB 顺序再移动一个控制回路数 
(ALP_NBR)。 同时内部计数器 ILP_COU 计数减 1。 如果 ILP_COU = 0，调用分配函数设置相

应控制回路的 ENABLE 位。 控制器调用后，必须由用户对 ENABLE 位的重置进行编程。

处理过程中，将参数 MAN_CYC 传递到 CYCLE：
CYCLE = GV (MAN_CYC)，GV = 整倍数

指令
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图 4-38 使用调用分配功能 LP_SCHED 的控制器调用的原理

• 阻止个别控制回路： 
如果在 DB 数据块中通过参数分配设置位“MAN_DIS”，则将“ENABLE”位重置为 FALSE，并

且在调用分配功能中将相应控制回路从处理中排除。 
• 重置个别控制回路（重启动）：

如果在 DB 中通过参数分配设置“MAN_CRST”位，则 COM_RST = TRUE 并且随后将重置 
MAN_CRST。 相应控制回路随同其重启动例程进行处理。 在下一个调用周期，也自动重

置 COM_RST = FALSE。

说明

如果插入或删除控制回路，这意味着将重新生成整个 DB，则不在重启动中处理调用分配

功能的情况下，必须将内部控制回路计数器 (ILP_COU[n]) 和当前控制回路数参数 ALP_NBR 
预分配为零。

通过 LP_SCHED 的控制回路调用条件 
要确保特定控制器调用之间的间隔保持恒定以及均衡使用 CPU，每个周期循环中断级别仅可

处理一个控制回路。 因此，相对于周期 (TM_BASE)，采样时间 MAN_CYC 的参数分配期间，

必须遵循以下条件： 
• 各个控制回路的处理时间必须小于循环中断级别的周期 (TM_BASE)。
• 控制回路的采样时间 (MAN_CYC) 必须为时间基准和要处理的控制器数 (GLP_NBR) 的乘积

的整数倍 (GV)。
MAN_CYC = GV (TM_BASE * GLP_NBR)

指令
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调用分配功能的实例 
以下实例显示循环中断级别中四个控制回路的调用顺序（请参见下图）。 每个时间基准单

位始终仅处理一个控制回路。 调用顺序还有位移时间 (TD1 ... TD5) 均为全局 DB 中调用数据

顺序的结果。

图 4-39 在不同时间间隔处理的四个控制回路的调用顺序

块内部的限制 
输入参数的值在指令中不受限制。 没有参数检查。

LP_SCHED_M 输入参数 (S7-300, S7-400)
   

参数 数据类型 说明

TM_BASE TIME 时基

>= 1ms
COM_RST BOOL 完全重启动

DB_NBR BLOCK_DB 数据块号

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7937



DB_LOOP 的全局数据块 (S7-300, S7-400)
在全局数据块中指定用于带有 LP_SCHED 的调用分配的数据。此全局数据块未包含在库中。

您必须根据以下框架自行创建此全局数据块，并根据具体应用对其进行调整。

参数 数据类型 预分配的值 说明

GLP_NBR INT 2 大控制器数

1 - 256
ALP_NBR INT 0 当前控制器数

0 - 256
LOOP_DAT Array 

[1...GLP_
NBR] of 
Struct

  单个控制器数据结构。数组必须由 1...GLP_NBR 声
明。 

LOOP_DAT[1].MAN_CYC TIME T#1s 控制器 1 数据：手动采样时间

>= 1ms
LOOP_DAT[1].MAN_DIS BOOL FALSE 控制器 1 数据：禁用手动控制器调用

LOOP_DAT[1].MAN_CRST BOOL FALSE 控制器 1 数据：设置手动重启

LOOP_DAT[1].ENABLE BOOL FALSE 控制器 1 数据：控制器使能

LOOP_DAT[1].COM_RST BOOL FALSE 控制器 1 数据：重启

LOOP_DAT[1].ILP_COU INT 0 控制器 1 数据：内部计数器 
LOOP_DAT[1].CYCLE TIME T#1s 控制器 1 数据：采样时间

>= 1ms
LOOP_DAT[2].MAN_CYC     控制器 2 数据：手动采样时间

...      

还可以使用外部源文件生成此全局数据块。为此，请执行以下操作：

1. 将下面的文本复制到剪贴板中。

2. 打开外部文本编辑器。

3. 将复制的文本从剪贴板粘贴到文本编辑器中。

4. 使用文件扩展名“.DB”保存文件。

5. 打开 TIA Portal 项目树中的“外部源”(External sources) 文件夹。

6. 双击命令“添加新外部文件”(Add new external file)。
随即会显示“打开”(Open) 对话框。

7. 导航至已创建的外部源文件并将其选中。

指令
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8. 单击“打开”(Open) 确认选择。

9. 选择此外部源文件。

10.选择快捷菜单中的命令“从源中生成块”(Generate blocks from source)。
11.将显示一条安全提示，提示您将覆盖现有块。

12.在出现安全提示时单击“确定”(OK)。
13.对创建的数据块进行调整，使其符合您的应用要求。

DATA_BLOCK "DB_LOOP"

TITLE = data block loop scheduler

{ S7_Optimized_Access := 'FALSE' }

NAME :DB_LOOP

 STRUCT

 GLP_NBR :Int; // greatest loop number

  ALP_NBR :Int; // actual loop number

 LOOP_DAT :Array[1..2] of Struct

 MAN_CYC :Time; // loop data:manual sample time

 MAN_DIS :Bool; // loop data:manual loop disable

 MAN_CRST :Bool; // loop data:manual complete restart

 ENABLE :Bool; // loop data:enable loop

 COM_RST :Bool; // loop data:complete restart

 ILP_COU :Int; // loop data:internal loop counter

 CYCLE :Time; // loop data:sample time

 END_STRUCT;

 END_STRUCT;

 

 

BEGIN

 GLP_NBR := 2;

 LOOP_DAT[1].MAN_CYC := T#1S;

 LOOP_DAT[1].CYCLE := T#1S;

指令
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 LOOP_DAT[2].MAN_CYC := T#200MS;

 LOOP_DAT[2].CYCLE := T#200MS;

 

END_DATA_BLOCK

4.2.4.2 运动控制 (S7-300, S7-400)

简易运动控制 (S7-300, S7-400)

MC_Init (S7-300, S7-400)

说明       
MC_Init 通过置位轴 DB 的“Init.Ix”位数组中的所有位，准备初始化轴的所有块（请参见“初

始化和参数更改”）。 

工作原理     
指令 MC_Init 通过设置轴 DB 中的错误显示“Error” = TRUE 和“Err.StoppedMotion” = TRUE，防

止无意中启动轴。 如果要在调用指令 MC_Init 后移动轴，必须首先通过确认错误取消错误显示

（请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”）。 
指令 MC_Init 会检查轴 DB 中的参数。 如果检测到参数错误，则会在轴 DB 中置位“Error”和
“Err.ConfigErr”位以显示（组）错误，也会置位“ConfigErr”结构中的某一位以获得更准确的错

误显示。 
参数错误无法确认。 必须在更正错误后重新调用指令 MC_Init。 
有关错误概念的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”以及“参数错误”。

调用     

说明

仅当轴处于停止状态时，才能调用指令 MC_Init。 

指令
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可以在同时调用了该轴其它指令的同一程序块中有条件地调用指令 MC_Init。 在以下情况下

必须调用指令 MC_Init： 
• CPU 每次启动后（OB 100 和 OB 101）
• 未使用组态软件而更改了“组态轴 TO”中由以下符号标识的参数时：

说明

完成调用后，复位用于调用指令 MC_Init 的条件。 否则，Easy Motion Control 块将始终

仅重复其初始化，因为轴 DB 中的初始化位重新置位。 

MC_MoveAbsolute (S7-300, S7-400)

说明       
指令 MC_MoveAbsolute 可用于使同步轴逼近“Position”中指定的绝对目标。

工作原理     
在输入“Execute”处检测到上升沿时，指令 MC_MoveAbsolute 将确定行进方向并沿此方向加

速轴。 到达减速点时，轴将减速。 运动期间不必达到指定的速度。 
使用线性轴时的特性：

• 行进方向通过起点和目标的设定值位置来确定。

指令
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使用旋转轴时的特性：

• 指令 MC_MoveAbsolute 将轴从停止状态开始移动的距离限制为小于旋转一周。 使用指

令 MC_MoveRelative (页 7944) 来定位旋转多周的旋转轴。

• 从轴停止状态启动时的极性选择：

– 正方向： 逼近的目标在正方向

– 负方向： 逼近的目标在负方向

– 短距离： 逼近目标所在的方向为起始位置和目标间距离小于或等于旋转轴半转的方

向。

• 超控运动时的极性选择

– 正方向： 逼近的目标在正方向。 如果之前的运动在负方向上，则轴将减速并朝正方

向逼近目标。 如果轴在负行进方向减速时恰好到达目标，则轴将在正方向行进一转。

– 负方向： 逼近的目标在负方向。 如果之前的运动在正方向上，则轴将减速并朝负方

向逼近目标。 如果轴在正行进方向减速时恰好到达目标，则轴将在负方向行进一转。

– 短距离： 逼近目标所在的方向为起始位置和目标间距离小于或等于旋转轴半转的方

向。 如果制动距离更长，轴将沿原始方向行进到目标。

– 如果已经选择行进参数以使之前运动的制动距离大于旋转轴一转，则在反转方向后将

直接逼近目标。

– 起始位置和目标之间的整个距离可以大于旋转轴一转。

MC_MoveAbsolute 的信号流程图

指令
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调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

Execute INPUT BOOL 上升沿时开始定位。

Position INPUT REAL 绝对目标位置 [长度单位]
旋转轴： 旋转轴起点 ≤ 位置 < 旋转轴终点

Velocity INPUT REAL 轴速度 [长度单位/s]
Acceleration INPUT REAL 轴加速度 [长度单位/s2]
Deceleration INPUT REAL 轴减速度 [长度单位/s2]

指令
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参数 声明 数据类型 说明

Direction INPUT INT 使用旋转轴行进时的极性选择

-1 = 负方向

 0 = 短距离

 1 = 正方向

Busy OUTPUT BOOL 1 = 作业正在进行。

Done OUTPUT BOOL 1 = 无错完成作业。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至

“Execute”复位。

CommandAborte
d

OUTPUT BOOL 1 = 作业由其它作业取消。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至

“Execute”复位。

Error OUTPUT BOOL 1 = 作业由于轴错误而取消。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至

“Execute”复位。

UDT2     
UDT2 数据类型在 MC_MoveAbsolute 的块属性中列出并保存。 也就是说，同一项目中不能

使用不同的 UDT2 数据类型。 否则会生成错误消息并导致项目不一致。 如果要使用 UDT2 数
据类型，则必须为此 UDT 重新命名，例如命名为 UDT3。

MC_MoveRelative (S7-300, S7-400)

说明       
指令 MC_MoveRelative 可用于使轴行进在“Distance”参数中指定的相对于轴移动起点设定值

的距离。 “Distance”参数的符号决定方向。 

工作原理     
在输入“Execute”处检测到上升沿时，指令 MC_MoveRelative 将沿参数“Distance”中指定的方

向加速轴。 到达减速点时，轴将减速。 运动期间不必达到指定的速度。 通过行进开始处的

设定点位置和要行进的距离来确定目标。 
旋转轴的特性：

• 可通过在“Distance”中设置大于圆轴一转的值，实现行进多转的距离。

指令
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MC_MoveRelative 的信号流程图

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

Execute INPUT BOOL 上升沿时开始定位。

Distance INPUT REAL 相对于 后一个位置设定值要行进的距离 [长度单位]。
符号决定行进方向。

Velocity INPUT REAL 轴速度 [长度单位/s]
Acceleration INPUT REAL 轴加速度 [长度单位/s2]

指令
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参数 声明 数据类型 说明

Deceleration INPUT REAL 轴减速度 [长度单位/s2]
Busy OUTPUT BOOL 1 = 作业正在进行。

Done OUTPUT BOOL 1 = 无错完成作业。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至“Execute”
复位。

CommandAborte
d

OUTPUT BOOL 1 = 作业由其它作业取消。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至“Execute”
复位。

Error OUTPUT BOOL 1 = 作业由于轴错误而取消。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至“Execute”
复位。

UDT2     
UDT2 数据类型在 MC_MoveRelative 的块属性中列出并保存。 也就是说，同一项目中不能

使用不同的 UDT2 数据类型。 否则会生成错误消息并导致项目不一致。 如果要使用 UDT2 数
据类型，则必须为此 UDT 重新命名，例如命名为 UDT3。

MC_MoveJog (S7-300, S7-400)

说明       
指令 MC_MoveJog 可使用两个电平控制的方向输入“JogPos”和“JogNeg”（点动）来移动轴。

工作原理     
设置方向输入后，MC_MoveJog 会将轴加速到指定速度。 只要方向输入保持设置状态，轴

就会沿该方向运动。 如果重新复位方向输入，轴将减速。

按照以下依赖性对两个方向输入进行评估：

• 只要选择了一个方向，则设置相反方向无效。 不会产生错误。

• 要在行进期间更改方向，请将另一个方向输入设置为 TRUE，同时将 初选择的方向输入

设置为 FALSE。
• 如果在运动开始时同时设置两个输入，则会生成启动错误（“Err.StartErr”；请参见软停止

错误）。
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线性轴的特性：

• 如果线性轴行进时超过 大行进距离，MC_MoveJog 指令会使轴减速直到停止，并输出

可确认的错误消息“Err.DistanceErr”（请参见 AUTOHOTSPOT）。 确认错误之后可重新移

动轴。

• 非同步线性轴不受监视，因此可以在不减速的情况下行进到轴的实际终点。 因此必须及

时完成运动。

警告

线性轴不同步

可能会造成人身伤害和财产损失。

指令 MC_MoveJog 可用于使非同步线性轴行进到其机械终点。

为避免对人员和物件造成伤害，请采取以下预防措施：

• 在计算机附近安装急停开关。 这是确保可在计算机或软件发生故障时安全关闭系统的唯
一方法。

• 安装直接控制所有驱动器电源装置的安全限位开关。

• 确保任何人都无法接触到存在运动部件的系统区域。

• 同步线性轴向工作范围终点逼近时会减速，并在软件限位开关处停止。 系统将输出可确

认的错误消息“Err.DistanceErr”，还将输出“Err.SWLimitMinExceeded”或
“Err.SWLimitMaxExceeded”错误消息。 确认错误后，它只能向相反方向行进。

旋转轴的特性：

• 指令 MC_MoveJog 不会限制旋转轴的行进距离（无限旋转）。

MC_MoveJog 的信号流程图
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调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

JogPos INPUT BOOL 1 = 沿正方向运动（只要已设置“JogPos”）。

JogNeg INPUT BOOL 1 = 沿负方向运动（只要已设置“JogNeg”）。

Velocity INPUT REAL 轴速度 [长度单位/s]
Acceleration INPUT REAL 轴加速度 [长度单位/s2]
Deceleration INPUT REAL 轴减速度 [长度单位/s2]
Busy OUTPUT BOOL 1 = 作业正在进行。

Done OUTPUT BOOL 1 = 无错完成作业。

轴到达停止状态后，该位置位并保持一次指令调用的持续时间。
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参数 声明 数据类型 说明

CommandAbort
ed

OUTPUT BOOL 1 = 作业由其它作业取消。

该位将保持活动状态，直到“JogPos”或“JogNeg”复位。

Error OUTPUT BOOL 1 = 作业由于轴错误而取消。

该位将保持活动状态，直到“JogPos”或“JogNeg”复位。

UDT2     
UDT2 数据类型在 MC_MoveJog 的块属性中列出并保存。 也就是说，同一项目中不能使用

不同的 UDT2 数据类型。 否则会生成错误消息并导致项目不一致。 如果要使用 UDT2 数据

类型，则必须为此 UDT 重新命名，例如命名为 UDT3。

MC_Home (S7-300, S7-400)

说明       
指令 MC_Home 可用于以下任务： 
• 使用增量编码器进行参考点逼近（“Velocity”> 0）
• 使用增量编码器和绝对编码器设置参考点（“Velocity”= 0）

绝对编码器的设置参考点功能也称为绝对编码器调整。

工作原理     
参考点逼近（“Velocity”> 0）   
设置“Execute”后，轴以所选速度沿所选方向行进，直到位置解码器模块距离和输入驱动程序

检测到轴已到达参考点为止。 到达参考点后，实际位置值将设置为在“Position”参数中指定

的值，并且轴会减速。 此时轴已同步（“Sync”= TRUE），但并不位于参考点。

如果在参考点逼近中超出 大行进距离，则指令 MC_Home 将使轴减速直到停止（请参见行

进运动顺序），并且将设置“Error”和“Err.DistanceErr”显示（请参见软停止错误）。 
如果参考点逼近在到达参考点之前停止，则轴将不会进行同步（“Sync”= FALSE）。 
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指令 MC_Home 不会在轴终点停止，也不会自动反转运动方向。 

危险

如果未找到任何参考点，则必须采取适当措施以确保轴在到达机械结束位置（例如，急停

开关、安全限位开关）前停止。

设置参考点（“Velocity”= 0） 
将“Velocity”设置为 0。设置“Execute”后，实际位置值将设置为在“Position”中指定的值，并

且轴 DB 中的状态位将同时设置为“Sync”= TRUE。
更换绝对编码器或进行机械更改后，即使轴仍处于同步状态，也必须重复执行设置参考点任

务。 

说明

绝对编码器的规则：

参考点处的编码器值保存在轴 DB 中。 为此，在设置参考点后应该将在线轴 DB 添加到离线

数据库中。 否则，将 DB 下载到 CPU 中后，该轴将不再同步。

请参见有关“装载轴 DB”的信息。

参考点逼近的信号流程图
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参考点设置的信号流程图
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调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

仅当轴处于停止状态时才能启动参考点逼近或参考设置。
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参数     

参数 声明 数据类型 说明

Execute INPUT BOOL 上升沿时启动参考点逼近或参考设置。

Position INPUT REAL 增量编码器

参考点逼近或参考设置的参考点坐标。

绝对编码器

参考设置的参考点坐标。

该值必须在工作范围内：

• 线性轴

软件限位开关内

• 旋转轴

：

旋转轴起点 ≤ 位置 < 旋转轴终点

Velocity INPUT REAL 轴速度 [长度单位/s]
Velocity > 0：参考点逼近

Velocity = 0：设置参考点

Acceleration INPUT REAL 轴加速度 [长度单位/s2]
Deceleration INPUT REAL 轴减速度 [长度单位/s2]
Direction INPUT INT 参考点逼近的起始方向

1 = 沿正方向参考点逼近

-1 = 沿负方向参考点逼近

Busy OUTPUT BOOL 1 = 作业正在进行。

Done OUTPUT BOOL 1 = 无错完成作业。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至“Execute”
复位。

CommandAborte
d

OUTPUT BOOL 1 = 作业由其它作业取消。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至“Execute”
复位。

Error OUTPUT BOOL 1 = 作业由于轴错误而取消。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至“Execute”
复位。
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MC_StopMotion (S7-300, S7-400)

说明       
通过指令 MC_StopMotion 可以中断任何行进指令，以便轴以设置的减速度停止。

典型应用： 定位作业可在任何时间由外部事件中断（例如打开安全门）。

工作原理     
在输入“Execute”处检测到上升沿时，MC_StopMotion 指令将对轴进行控制并使轴减速直到

停止。 MC_StopMotion 指令只能由硬故障中断，而不会由行进指令中断。 轴到达停止状态

后，可以启动新的行进运动。

可在 MC_StopMotion 指令中设置减速度值以适合具体应用。 如果该减速度值小于在已中断

指令中设置的值，则轴将以该减速度值减速。 这可确保轴不会超过在已中断块中设置的目标。

如果通过调用指令 MC_StopMotion 中断朝向目标（MC_MoveAbsolute、MC_MoveRelative）
的运动，则指令将继续计算剩余距离。 指令 MC_StopMotion 终止时，剩余距离表示当前位

置设定值与已中断块的目标之间的距离。 可以将该值分配给 MC_MoveRelative 指令，以便

中断后使轴逼近原始目标。   
MC_StopMotion 的信号流程图
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调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类

型

说明

Execute INPUT BOOL 上升沿时开始制动

Deceleration INPUT REAL 减速度斜坡的轴减速度 [长度单位/s2]
如果输入的值 <= 0.0，将使用轴 DB 中的 大减速度值。

Busy OUTPUT BOOL 1 = 作业正在进行。
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参数 声明 数据类

型

说明

Done OUTPUT BOOL 1 = 无错完成作业。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至“Execute”
复位。

CommandAborte
d

OUTPUT BOOL 1 = 作业由于控制器中的手动干预而取消。

Error OUTPUT BOOL 1 = 作业由于轴错误而取消。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至“Execute”
复位。

MC_Control (S7-300, S7-400)

说明       
通过指令 MC_Control 可与 I/O 驱动程序相结合实现位置控制。 
指令 MC_Control 可采用以下控制器状态：

• 控制模式

• 跟踪模式

• 手动模式

控制模式   
MC_Control 指令 
• 根据行进指令的位置设定值和输入驱动程序的实际位置值计算输出驱动程序的速度设定值。

• 监视

– 停止

– 目标逼近

– 跟随误差

• 处理错误确认（请参见“错误显示和错误确认”）。

指令
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跟踪模式   
在这种状态下，根据实际位置更正设定值位置。 如果“EnableDrive”= FALSE，或者轴出现硬

停止故障后，跟踪模式将激活（请参见“错误显示和错误确认”）。 在跟踪模式下，将输出

“DriveEnabled”= FALSE。

手动模式   
在这种模式下，手动设定值“ManVelocity”将作为速度设定值输出。 此设定值将限制为

“MaxVelocity”。 位置设定值将跟踪到实际位置值。

该状态可以使用“ManEnable””打开或关闭。

警告

随时可以进行手动控制，即使轴处于错误状态下。

工作原理     
指令 MC_Control 的控制算法的比例元素在“控制器增益”参数（“FactorP”）中组态。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

在所选 OB 中，每个轴都无条件调用一次指令 MC_Control。

参数     

参数 声明 数据类型 含义

EnableDrive INPUT BOOL 0 = 禁用驱动器，跟踪控制激活。

1 = 启用驱动器，位置控制激活。

如果没有未决的错误，则设置“DriveEnabled”。
DriveEnabled OUTPUT BOOL 驱动器启用，位置控制激活。

如果已设置“EnableDrive”且没有未决的错误，则设置“DriveEnabled”。 
如果未设置“DriveEnabled”，则轴将处于跟踪模式，并且不会激活对轴

的停止监视。

该信号应该用于控制电源装置上的使能输入。
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MC_Simulation (S7-300, S7-400)

说明       
指令 MC_Simulation 可用于测试行进程序和驱动程序块。 无需任何 I/O 并且轴不会移动。

工作原理     
指令 MC_Simulation 通过仿真与轴 DB 中所选编码器类型对应的编码器值，将控制器输出值

反馈到输入驱动程序。

要激活仿真模式，可在轴 DB 中设置位“Sim”= TRUE。
启用仿真后，无法进行参考点逼近。 在仿真模式下，使用值 0.0 组态指令 MC_Home 的
“Velocity”输入。 这意味着将执行参考设置来取代参考点逼近。

如果在仿真模式下设置参考点，实际轴的参考点也将改变。 因此，在退出仿真模式后必须

将轴重新同步。

无论何时激活和取消激活仿真模式，轴都会设置为需要确认的停止状态（请参见“硬停止故

障”），并且“Init.Ix”位数组的所有位都将在轴 DB 中置位。

如果启用仿真模式，会发生以下情况：

• 输出驱动程序不向 I/O 输出值。

• 输入驱动程序不从 I/O 读取任何编码器值。

危险

启用仿真模式时，轴必须处于停止状态。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

MC_GearIn (S7-300, S7-400)

说明       
通过指令 MC_GearIn 可以按照传动比（设定值耦合）将跟随轴的速度设定值链接到引导轴

的速度设定值。
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工作原理     
只要在“Execute”输入处检测到上升沿，指令 MC_GearIn 就会按照设置的传动比将跟随轴（参

数“Slave”）与引导轴（参数“Master”）的速度设定值或者位置设定值耦合。 因此，该函数块

表示跟随轴的行进指令。 
每个耦合运动周期中的值如下：

• 跟随轴从耦合位置起行进的距离 = 
引导轴从耦合位置起行进的距离 x 传动比

• 跟随轴的速度 = 传动速度 = 
引导轴的速度 x 传动比

• 跟随轴的加速度 = 

引导轴的加速度 x 传动比

• 跟随轴的减速度 = 

引导轴的减速度 x 传动比

要使跟随轴不受限制地跟随引导轴，请为跟随轴设置以下值（备用系数为 1.1）。 这些值必

须有效且可达到：

• Velocity（跟随轴）= 
Velocity（引导轴）× ABS（传动比）× 1.1

• Acceleration（跟随轴）= 
Acceleration（引导轴）× ABS（传动比）× 1.1

• Deceleration（跟随轴）= 
Deceleration（引导轴）× ABS（传动比）× 1.1

要取消耦合，请调用跟随轴的停止指令或其它任意行进指令。 
如同所有其它行进指令那样，MC_GearIn 指令可以超控运动，自身也可以被超控。 
跟随轴可以耦合到运动的引导轴，为此跟随轴会使用传动指令中组态的斜坡自动加速或减速，

直至达到传动速度。 
开始运动后首次达到传动速度时，设置输出“InGear”。 如果此时未设置“Execute”，“InGear”
将在一次指令调用的时间内保持活动状态。 "出现错误以及运动被超控时，“InGear”将在 
Execute 中以从高到低转换的方式重置。

如果可以达到传动速度，跟随轴将以同步的速度和位置行进。 将设置指令的“Coupled”输出。
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如果跟随轴无法达到传动速度，它将按传动指令中设置的运动参数运动。 之后，将重置指

令的“Coupled”输出。 只要再次达到传动速度，跟随轴就会以此速度运动。 将设置指令的

“Coupled”输出。 
只要指令 MC_GearIn 在跟随轴上处于激活状态，就可以调用引导轴上的任何行进指令，也

可以超控运动。 
例外情况： 参考引导轴期间，如果出现错误（“Err.MasterErr”），将解除耦合。 
“Override”轴参数对于跟随轴无用，因此不会对其进行评估。

将跟随轴作为线性轴操作时的特性：

• 如果传动运动期间超出 大行进距离，指令 MC_GearIn 将使跟随轴减速直到停止，并输

出错误消息（请参见“行进运动顺序”）。 耦合即被解除。

• 非同步线性轴不受监视，因此可以在不减速的情况下行进到轴的实际终点。 因此必须及

时完成运动。

• 同步线性轴向工作范围终点逼近时会减速，并在软件限位开关处停止。 将输出错误消息

“DistanceErr”以及“Err.SWLimitMinExceeded”或“Err.SWLimitMaxExceeded”。 耦合即被解

除。

警告

可能会造成人身伤害和财产损失。

指令 MC_GearIn 可用于使非同步线性轴行进到其机械终点。

为避免对人员和物件造成伤害，请采取以下预防措施：

• 在计算机附近安装急停开关。 这是确保可在计算机或软件发生故障时安全关闭系统的唯一
方法。

• 安装直接控制所有驱动器电源装置的安全限位开关。

• 确保任何人都无法接触到存在运动部件的系统区域。

将跟随轴作为旋转轴操作时的特性：

• 指令 MC_GearIn 的行进距离没有限制（无限旋转）。

错误处理

主动轴错误：

• 引导轴检测到会导致软停止的错误时将减速。 所耦合的跟随轴将跟随此运动，但不解除

耦合。 如果确认引导轴错误，引导轴将继续其运动，跟随轴也将恢复运动。

• 如果引导轴检测到会导致硬停止的错误或者在手动模式下进行操作，传动指令将使跟随

轴减速并解除耦合。 指令将输出“Err.MasterErr”错误消息。

指令
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从动轴错误：

• 如果跟随轴检测到会导致软停止的错误，传动指令将使跟随轴减速并解除耦合。

• 如果跟随轴检测到会导致硬停止的错误，跟随轴将停止，然后解除耦合。

• 线性轴上耦合运动的 大行进距离被限制为 224 增量或者 224 [长度单位]。 如果超过该限

制，指令 MC_GearIn 将使跟随轴减速，并输出可确认的“DistanceErr”错误消息，然后解

除耦合。

耦合错误：

• 如果跟随轴无法在当前周期中达到传动速度，它将根据指令中设置的运动参数行进。 这
尤其适用于轴耦合到运动的引导轴并且错误触发制动操作的情况。

“Coupled”参数复位，但不解除耦合。 只要跟随轴能够再次达到必需值，它将按照这些值

行进并且重新设置“Coupled”。 

传动指令的交互

使用传动指令时，还应注意以下方面（请参见“用户程序结构”）：

• 必须以相同执行等级调用引导轴和跟随轴。

• 在每个处理周期中，跟随轴都会再次自行调整，以适应引导轴的默认值。 因此，应在调

用引导轴指令之后再调用跟随轴指令。 尤其应该在调用引导轴的控制器之后调用引导轴

的传动指令。

其它调用顺序，特别是引导轴和跟随轴的指令的嵌套调用可导致较大跟随误差。

• 在等时应用中，引导轴和跟随轴的 I/O 数据必须位于同一过程映像分区中。

根据所选结构，将产生以下图形之一：

指令
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信号流程图表

下面图表说明了传动指令如何控制轴的运动以及如何耦合到运动的引导轴。 在本例中，传

动比为 0.8。 跟随轴无法达到保持此传动比所需的速度。 
引导轴在 t = 0.5 和 t = 0.72 之间停止。 耦合得以保持。

指令
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调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

Execute INPUT BOOL 上升沿时开始传动运动

Rationumerator INPUT REAL 传动比分子

传动比 =“RatioNumerator”/“RatioDenominator”
如果“RatioNumerator”< 0，引导轴的运动方向与跟随轴的运动方

向相反。

"“RatioNumerator”= 0 将遭到拒绝，并且“DataErr”= 1。 
通过用包含已修改的传动比的其它实例超控激活的传动指令，可

以修改跟随轴的有效传动比。 

指令
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参数 声明 数据类型 说明

RatioDenominat
or

INPUT INT 传动比分母；必须为 ≥ 1 的整数

通过用包含已修改的传动比的其它实例超控激活的传动指令，可

以修改跟随轴的有效传动比。 
Velocity INPUT REAL 轴速度 [长度单位/s]

跟随轴的 大传动速度限制为该值。

Acceleration INPUT REAL 轴加速度 [长度单位/s2]
跟随轴的 大传动加速度限制为该值。

以下情况中使用该参数：

• 跟随轴耦合到较快的引导轴。

• 引导轴的加速度超出跟随轴的能力。

Deceleration INPUT REAL 轴减速度 [长度单位/s2]
跟随轴的 大传动减速度限制为该值。

以下情况中使用该参数：

• 已经处于运动状态的跟随轴耦合到较慢的引导轴。

• 由于出错而导致跟随轴停止。

• 引导轴的减速度超出跟随轴的能力。

Master IN-OUT AXIS_REF 引导轴数据的引用

Slave IN-OUT AXIS_REF 跟随轴数据的引用

Init IN-OUT BOOL 如果 Init = TRUE，指令将完成其初始化，然后重置该位。

Busy OUTPUT BOOL 1 = 作业正在进行。

InGear OUTPUT BOOL 1 = 到达传动速度

首次达到传动速度时设置。 如果此时已重置“Execute”，“InGear”
将在一次指令调用的时间内仍然保持活动状态。

出现错误以及运动被超控时，它将在 Execute 中以从高到低转换

的方式重置。

Coupled OUTPUT BOOL 1 = 轴当前已耦合到引导轴。

在每个处理周期中报告是否已到达传动速度。 
CommandAborte
d

OUTPUT BOOL 1 = 作业由其它作业取消。

Error OUTPUT BOOL 1 = 作业由于轴错误而取消。

该位将至少在一次指令调用的时间内保持活动状态，直至

“Execute”复位。

指令
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输入驱动程序 (S7-300, S7-400)

输入驱动程序的任务 (S7-300, S7-400)

功能   
该输入驱动程序用于检测轴的实际位置。 它将读取非标准化的轴位置并将其转换为所选的

长度单位。 
合适的输入驱动程序可用于多种位置解码器模块。 以下各部分将分别描述这些驱动程序。 借
助指令 EncoderUniversal (页 7990)，输入驱动程序可适应不受直接支持的组态。

初始化   
• 增量编码器与轴的同步将重置（轴数据中的参数“Sync” = FALSE）。 随后需要新的参考点

逼近或参考设置。

• 绝对编码器将保持与轴的同步。

调用   
轴的输入驱动程序必须无条件地调用。

等时模式

输入驱动程序支持所有合适 I/O 模块的等时模式。 该驱动程序通过其在等时 OB 中被调用的

事实来识别等时模式。 

指令
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错误处理   
可通过以下机制检测错误：

• 用户程序检测到的错误（例如模块被移除或站发生故障）可以信号形式发送到输入驱动

程序的输入“EncErr”处。 只要输入“EncErr”为 TRUE，输入驱动程序就不会访问位置解码器

模块。

• 一些位置解码器模块会提供由输入驱动程序自动评估的错误信息。

• 另一些位置解码器模块则仅通过诊断中断和数据集 1 (DS1) 来返回其错误信息。 因此，必

须执行下列步骤：

– 启用硬件配置中模块的诊断中断。

– 在 OB 82 中，将本地数据元素“OB82_MDL_ADDR”中返回的地址与模块地址进行比较。 
如果两者匹配，则将输入驱动程序的“ReadDiagErr”参数设置为 TRUE（用于到达和离

去报警）。

如果“ReadDiagErr” = TRUE，则输入驱动程序将通过调用指令 RD_REC 读取模块的 
DS 1，并将该记录保存到静态参数“DiagStatus”
，然后设置“ReadDiagErr” = FALSE。 指令 RD_REC 的返回值将写入静态参数“JobErr”。

错误响应

• 出现错误时，将在轴 DB 中设置“Error”和“Err.EncoderErr”显示。

• 对于增量编码器，会始终在轴 DB 中重置状态位“Sync”。
• 对于绝对编码器，则不会在轴 DB 中重置状态位“Sync”。
另请注意以下部分中有关单个驱动程序的特定错误处理。

有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”。

仿真模式   
只要在轴 DB 中设置输入“Sim”，输入驱动程序就不会访问位置解码器模块。 编码器值通过

指令 MC_Simulation (页 7958) 进行仿真。

EncoderIM178 (S7-300, S7-400)

说明       
为与 STEP7  V5.x 兼容，指令 EncoderIM178 包括在内。 Siemens 不再主动销售 IM 178‑4 。 
可使用 IM 174 作为替代。

指令
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IM 178‑4 在输入和输出驱动程序中必须与相同通道号和轴一同使用，因为特定地址设置同

时涉及这两种驱动程序。 不可以同其它驱动程序混合使用。

组态 IM 178‑4（硬件配置）   
请从硬件目录中的“分布式 I/O 设备”(Distributed I/O devices) 部分选择 IM 178‑4。 将 
IM 178‑4 的插槽 4 组态为“4Word QQ/12Word QI/cons. 1Word”。 

参数 设置

同步 软件

沿选择 上升沿、下降沿或上升和下降沿

根据所连接的编码器组态其它设置。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EncErr INPUT BOOL 1 = 编码器错误

此处将用户程序检测到的错误通知给输入驱动程序（如模块被

移除或站发生故障）。

RefMode INPUT BOOL 参考类型：

0 = 具有数字量输入 I0
1 = 具有数字量输入 I1 和零标记

DI_0 OUTPUT BOOL IM 178‑4 的相应通道的数字量输入 0 
DI_1 OUTPUT BOOL IM 178‑4 的相应通道的数字量输入 1 
DI_2 OUTPUT BOOL IM 178‑4 的相应通道的数字量输入 2 
 
下列指令的静态参数仅在出现错误时用于诊断。

指令
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参数 声明 数据类型 说明

Status.PARA STAT BOOL PARA = TRUE：IM 178‑4 已通过硬件配置正确组态。 
PARA = FALSE：请参见《SIMATIC IM 178‑4 驱动器接口手册》 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/
1117389) 

Status.EXTF0 STAT BOOL 1 = 编码器信号线故障

Status.EXTF1 STAT BOOL 1 = 编码器错误

Status.EXTF2 STAT BOOL 1 = 零标记错误

同步   
可通过以下方式执行同步：

• 参考点逼近（对于增量编码器）

• 参考点设置（对于增量编码器和绝对编码器）

根据设置情况，将参考点开关连接到数字量输入 I0 或 I1。
在参考点逼近期间，IM 178‑4 可在以下情况下检测到参考点：

• 在数字量输入 I0 的下降沿、上升沿或两种沿处（RefMode = 0）。

• 在检测到数字量输入 I1 下降沿之后的第一个零标记的上升沿处 (RefMode = 1)。
如果轴在参考逼近开始时已经位于参考点开关处，则该轴将参考到当前位置（与参考点设置

相同）。 

数字量输入

IM 178‑4 的所选通道的数字量输入 I0 至 I2 在输入驱动程序的输出参数“DI_0”至“DI_2”中指

示。 

错误处理   
为响应检测到的错误，输入驱动程序将在轴 DB 中设置错误代码“Error”和“Err.EncoderErr”。 
如果使用增量编码器，则输入驱动程序会在轴 DB 中重置状态位“Sync”。 有关详细信息，请

参见《SIMATIC IM 178‑4 驱动器接口手册》 (http://support.automation.siemens.com/WW/
view/en/1117389)。 
有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确

认”。 

指令
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错误确认   
如果在 Easy Motion Control 的轴 DB 中设置了错误确认，则也会对模块中未决的错误进行确

认。

EncoderFM450 (S7-300, S7-400)

说明       
指令 EncoderFM450 用于将 FM 450‑1 的通道用作增量编码器的位置解码器模块。 该通道号

在轴 DB 中进行组态。

组态模块（硬件配置）

FM 450‑1 模块应根据下表中列出的设置进行组态。

对话框 设置

中断选择 启用诊断中断

操作模式 • 计数范围： -31 至 +31 位
• 操作模式：连续计数

• 门控制： 无
输入 如果要执行参考点逼近，必须选择以下设置：

• 同步： 一次

• 可以选中或清除设置“评估设置的零标记”(Evaluate zero mark for setting) 作
为参考点标准。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

指令
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参数     

参数 声明 数据类型 说明

EncErr INPUT BOOL 1 = 编码器错误

此处将用户程序检测到的错误通知给输入驱动程序

（如模块被移除或站发生故障）。

ReadDiagErr IN-OUT BOOL 如果模块触发了一个诊断中断，则在 OB 82 中置位

此位（请参见下面的“错误处理”）。

DI_0 OUTPUT BOOL 所选通道的数字量输入 0
DI_1 OUTPUT BOOL 所选通道的数字量输入 1
DI_2 OUTPUT BOOL 所选通道的数字量输入 2
 
下列指令的静态参数仅在出现错误时用于诊断。

JobErr STAT INT 指令 RD_REC 的返回值（若设定“ReadDiagErr”= 
TRUE）。

DiagStatus.EXT_VOLTAGE STAT STRUCT 外部辅助电压故障

DiagStatus.CONFIG_ERR STAT STRUCT 组态不正确

DiagStatus.WTCH_DOG_FLT STAT STRUCT 看门狗超时

DiagStatus.RAM_FLT STAT STRUCT RAM 故障

DiagStatus.CH1_SIGA STAT STRUCT 通道 1 信号 A 故障

DiagStatus.CH1_SIGB STAT STRUCT 通道 1 信号 B 故障

DiagStatus.CH1_SIGZ STAT STRUCT 通道 1 信号 N 故障

DiagStatus.CH1_BETW STAT STRUCT 通道 1 通道间故障

DiagStatus.CH1_5V2 STAT STRUCT 通道 1 编码器 5.2 V 电源故障

DiagStatus.CH2_SIGA STAT STRUCT 通道 2 信号 A 故障

DiagStatus.CH2_SIGB STAT STRUCT 通道 2 信号 B 故障

DiagStatus.CH2_SIGZ STAT STRUCT 通道 2 信号 N 故障

DiagStatus.CH2_BETW STAT STRUCT 通道 2 通道间故障

DiagStatus.CH2_5V2 STAT STRUCT 通道 2 编码器 5.2 V 电源故障

指令
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同步   
可通过以下方式执行同步： 
• 参考点逼近或

• 设置参考点

将参考点开关连接到数字量输入 I2。
在参考点逼近期间，模块可在以下情况下检测参考点：

• 数字量输入 I2 的上升沿上

• 零标记的上升沿上（如果已置位数字量输入 I2）
如果轴在参考逼近开始时已经位于参考点开关处，则该轴将参考到当前位置（与参考点设置

相同）。 

数字量输入

所选通道的数字量输入 I0 至 I2 在输入驱动程序的输出参数“DI_0”至“DI_2”中指示。

错误处理   
模块会通过数据集 1 (DS1) 返回其错误信息。 在下列情况下，输入驱动程序会通过调用指令 
RD_REC 的方式从模块中读取 DS1，并会将其保存到静态参数“DiagStatus”中：

• 输入驱动程序已初始化。

• 模块报告一个错误。

• 驱动程序输入参数“ReadDiagErr”为 TRUE。
然后会设置“ReadDiagErr”= FALSE。 指令 RD_REC 的返回值会写入静态参数“JobErr”（参见 
JOB_Err 报警）。

如果数据集 1 中注册了某一错误显示，则输入驱动程序会在轴 DB 中将错误代码“Error”和
“Err.EncoderErr”设置为 TRUE。 状态位“Sync”设置为 FALSE。
有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”。

说明

如果仅在单通道模式下使用 FM 450‑1，则必须将第二个通道组态为“24 V 通道 A+B 相位偏

移”，否则该通道将传送循环诊断中断（例如，由于缺少电路）。
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EncoderET200S1SSI (S7-300, S7-400)

说明       
指令 EncoderET200S1SSI 用于将 ET 200S 1SSI 快速模式用作绝对编码器的位置解码器模块。 
驱动程序还可以用于此模块的等时变体。 

组态 ET 200S 1SSI 快速模式模块（硬件配置）

输入驱动程序仅适用于“快速模式”参数设置作为工作模式的 1SSI 模块。 在 TIA Portal 中，

不会再根据模块选择“快速模式”，而是现在就设置为工作模式。

请从硬件目录中的“分布式 I/O 设备 > ET 200S > 位置检测”(Distributed I/O devices > ET 200S 
> FM > Position detection) 部分选择模块。 

参数 设置

组诊断 如果要评估程序中的数据，可以激活此功能。

检测 空程

反向旋转 取消激活

可以使用 Easy Motion Control 的指令进行反向旋转（参数“设置编码器极性”）。

工作模式 快速模式

根据所连接的编码器组态其它设置。 

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EncErr INPUT BOOL 1 = 编码器错误

此处将用户程序检测到的错误通知给输入驱动程序（如模块被移

除或站发生故障）。

 
下列指令的静态参数仅在出现错误时用于诊断。

指令
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参数 声明 数据类型 说明

Status.STS_UP STAT BOOL 正向： 编码器值增加

Status.STS_DN STAT BOOL 反向： 编码器值减小

Status.STS_DI STAT BOOL 数字量输入的状态

Status.EXTF STAT BOOL 组错误或编码器电源短路

Status.ERR_PARA STAT BOOL 参数错误

Status.RDY STAT BOOL 模块准备就绪

同步   
ET 200S 1SSI 快速模式模块只能通过参考点设置来支持同步。 

错误处理   
如果输入驱动程序在模块中检测到错误报告，则将在轴 DB 中设置错误代码“Error”和
“Err.EncoderErr”。
有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”。

EncoderAbsSensorDP (S7-300, S7-400)

说明       
指令 EncoderAbsSensorDP 用于将绝对编码器 SIMODRIVE 传感器与 PROFIBUS DP 相结合来

进行位置检测。 

指令
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组态绝对编码器 SIMODRIVE 传感器（硬件配置）

从硬件目录中选择“PROFIBUS DP > ENCODER > SIMODRIVE 传感器 > 版本 2.2 单匝或版本 2.2 
多匝”(PROFIBUS DP > ENCODER > SIMODRIVE sensor > Version 2.2 Single-turn or Version 2.2 
Multiturn) 编码器。 如果 SIMODRIVE 传感器尚不可用，则应使用相应的 GSD 文件使设备生

效。 之后，编码器将在“其它现场设备 > PROFIBUS DP > 编码器 > Siemens AG > SIMODRIVE 
传感器”(Additional field devices > PROFIBUS DP > Encoder > Siemens AG > SIMODRIVE 
sensor) 文件夹下可用。

参数 设置

代码顺序 顺时针增加

可以使用 Easy Motion Control 的指令进行反向旋转（参数“设置编码器

极性”）。

  多匝 单匝

标定功能 启用 启用

测量步进（高） 0 -
测量步进（低） 4096 4096
物理脉冲（高） 0 -
物理脉冲（低） 4096 4096
所需的测量单位 转 转

总测量范围（高） 256 -
总测量范围（低） 0 4096
调试模式 关闭 关闭

较短诊断 无 无

下限开关 关闭 关闭

下限开关（高） 0 -
下限开关（低） 0 0
上限开关 关闭 关闭

上限开关（高） 0 -
上限开关（低） 32767 4096
速度输出单位 步进/1000 ms 步进/1000 ms

使用 Easy Motion Control 的指令将设置调整为所选长度单位。 因此可以为编码器分配固定

参数（如上文所述）。 不需要对编码器执行“示教”（请参见 SIMODRIVE 传感器绝对编码

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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器与 PROFIBUS DP 操作手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/
28813901)）。 
在 Easy Motion Control 的参数“编码器每转的步进数”(steps per encoder revolution) 中，输

入 4096（“StepsPerRev”）。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类

型

说明

EncErr INPUT BOOL 1 = 编码器错误

此处将用户程序检测到的错误通知给输入驱动程序（如模

块被移除或站发生故障）。

 
下列指令的静态参数仅在出现错误时用于诊断。

Status.Ready STAT BOOL 1 = 编码器已运行就绪

Status.Mode STAT BOOL 操作模式： 0 = 启动模式，1 = 正常模式

Status.SWLimitExceeded STAT BOOL 1 = 软件限位开关 MIN 或 MAX 已响应

Status.Dir STAT BOOL 旋转方向： 0 = 顺时针，1 = 逆时针

同步   
只能通过参考点设置与绝对编码器 SIMODRIVE 传感器进行同步。

错误处理   
如果输入驱动程序检测到编码器错误报警处于未决状态，则将在轴 DB 中设置错误代码“Error”
和“Err.EncoderErr”。 有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的

错误显示和错误确认”。

指令
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EncoderSM338 (S7-300, S7-400)

说明       
指令 EncoderSM338 用于将 SM 338 POS_INPUT 用作绝对编码器的位置解码器模块。 
驱动程序还可以用于此模块的等时变体。 

组态 SM 338（硬件配置）

必须取消激活冻结 FREEZE 功能。

如果输入驱动程序在编码器输入端检测到 FREEZE 状态，则将在轴 DB 中设置错误代码“Error”
和“Err.EncoderErr”。 
根据所连接的编码器组态其它设置。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EncErr INPUT BOOL 1 = 编码器错误

此处将用户程序检测到的错误通知给输入驱动程序（如模

块被移除或站发生故障）。

ReadDiagErr IN-OUT BOOL 如果模块触发了一个诊断中断，则在 OB 82 中置位此位

（请参见“错误处理”）。

 
下列指令的静态参数仅在出现错误时用于诊断。

Freeze STAT BOOL 编码器输入的 FREEZE 状态

JobErr STAT INT 指令 RD_REC 的返回值（若设定“ReadDiagErr”= TRUE）。

DiagStatus.EXT_VOLTAGE STAT STRUCT 外部辅助电压故障

DiagStatus.CONFIG_ERR STAT STRUCT 组态不正确

DiagStatus.WTCH_DOG_FL
T

STAT STRUCT 看门狗超时

指令
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参数 声明 数据类型 说明

DiagStatus.RAM_FLT STAT STRUCT RAM 故障

DiagStatus.CH0_INTF STAT STRUCT 组态或参数分配错误（内部通道错误）

DiagStatus.CH0_EXTF STAT STRUCT 编码器错误（外部通道错误）

同步   
只能通过参考点设置与 SM 338 进行同步。

错误处理   
此模块只通过诊断中断和数据记录 1 (DS1) 提供其错误信息。 因此，必须执行下列步骤： 
• 启用硬件配置中模块的诊断中断。

• 在 OB 82 中，将本地数据元素“OB82_MDL_ADDR”中返回的地址与模块地址进行比较。 如
果两者匹配，则将输入驱动程序的 ReadDiagErr 参数设置为 TRUE（用于到达和离去中

断）。

“ReadDiagErr”= TRUE 时，输入驱动程序会通过指令 RD_REC 读取模块的数据集 1 并将其

写入静态参数“DiagStatus”。
然后会设置“ReadDiagErr”= FALSE。 指令 RD_REC 的返回值会写入静态参数“JobErr”（参

见 JOB_Err 报警）。

如果数据集 1 中注册了某一错误显示，则输入驱动程序会在轴 DB 中将错误代码“Error”和
“Err.EncoderErr”设置为 TRUE。
有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”。

EncoderET200S1Count (S7-300, S7-400)

说明       
指令 EncoderET200S1Count 用于将 ET 200S 1Count5V 或 1Count24V 模块用作增量编码器

的位置解码器模块。 
驱动程序还可以用于此模块的等时变体。 

组态 ET 200S 1Count 模块（硬件配置）

输入驱动程序只适用于硬件目录中的“1 Count 5V”或“1 Count 24V”。 计数模式现在设置为工

作模式，而不是通过模块进行选择。

指令
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请从硬件目录中的“分布式 I/O 设备 > ET 200S > FM > 计数”(Distributed I/O devices > ET 200S 
> FM > Counting) 部分选择模块。 

参数 设置

组诊断 如果要评估程序中的数据，可以激活此功能。

计数模式的类型 连续计数

DI 功能，

同步

• 如果希望执行参考点逼近，请选择：

– DI 功能 = 在上升沿处进行同步

– 同步 = 一次

• 否则，请选择：

– DI 功能 = 输入

门功能 任意

工作模式 计数

根据所连接的编码器组态其它设置。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EncErr INPUT BOOL 1 = 编码器错误

此处将用户程序检测到的错误通知给输入驱动程序（如模块

被移除或站发生故障）。

DOut_1 INPUT BOOL 数字量输出 1
DOut_2 INPUT BOOL 数字量输出 2（只适用于 1Count5V）
DIn OUTPUT BOOL 模块的数字量输入

 
下列指令的静态参数仅在出现错误时用于诊断。

Status.ERR_ENCODER STAT BOOL 编码器短路/断线信号（仅适用于 1Count5V）

指令
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参数 声明 数据类型 说明

Status.ERR_DO2   BOOL 短路/断线/过热 DO2
（仅用于 1Count5V）

Status.ERR_PARA   BOOL 参数错误

Status.ERR_DO1   BOOL 短路/断线/过热 DO1
Status.ERR_24V   BOOL 编码器电源短路

同步   
可通过以下方式执行同步： 
• 参考点逼近或

• 参考设置

将参考点开关连接到数字量输入 DI。
在参考点逼近过程中，ET 200S 1Count 能够在数字量输入 DI 出现上升沿时检测参考点。

如果轴在参考逼近开始时已经位于参考点开关处，则该轴将参考到当前位置（与参考点设置

相同）。 

数字量输入

模块的数字量输入显示在输入驱动程序的输出参数“DIn”中。

数字量输出

数字量输出可通过输入驱动程序的输入参数“DOut_1”和“DOut_2”来控制。

错误处理   
检测到模块的错误报告之后，输入驱动程序会设置错误代码“Error”和“Err.EncoderErr”，并会

复位轴 DB 中的状态位“Sync”。
有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”。

EncoderFM350 (S7-300, S7-400)

说明       
指令 EncoderFM350 用于将 FM 350‑1 用作增量编码器的位置解码器模块。 

指令
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驱动程序还可以用于此模块的等时变体。 

组态模块（硬件配置）

对话框 设置

中断选择 启用诊断中断

操作模式 • 计数范围： -31 至 +31 位
• 操作模式：连续计数

• 门控制： 无
输入 如果要执行参考点逼近，必须选择以下设置：

• 设置计数器（DI 设置）： 一次

• 可以选中或清除设置“评估设置的零标记”(Evaluate zero mark for setting) 作为参考

点标准。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类

型

说明

EncErr INPUT BOOL 1 = 编码器错误

此处将用户程序检测到的错误通知给输入驱动程序（如

模块被移除或站发生故障）。

ReadDiagErr IN-OUT BOOL 如果模块触发了一个诊断中断，则在 OB 82 中置位此位

（请参见“错误处理”）。

DI_0 OUTPUT BOOL 数字量输入 0
DI_1 OUTPUT BOOL 数字量输入 1
DI_2 OUTPUT BOOL 数字量输入 2
 
下列指令的静态参数仅在出现错误时用于诊断。

JobErr STAT INT 指令 RD_REC 的返回值（若设定“ReadDiagErr”= TRUE）。

DiagStatus.EXT_VOLTAGE STAT STRUCT 外部辅助电压故障

指令
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参数 声明 数据类

型

说明

DiagStatus.NO_CONFIG STAT STRUCT 缺少组态

DiagStatus.CONFIG_ERR STAT STRUCT 组态不正确

DiagStatus.WTCH_DOG_FLT STAT STRUCT 看门狗超时

DiagStatus.RAM_FLT STAT STRUCT RAM 故障

DiagStatus.CH1_SIGA STAT STRUCT 信号 A 故障

DiagStatus.CH1_SIGB STAT STRUCT 信号 B 故障

DiagStatus.CH1_SIGZ STAT STRUCT 信号 N 故障

DiagStatus.CH1_BETW STAT STRUCT 通道间出错

DiagStatus.CH1_5V2 STAT STRUCT 5.2 V 编码器电源发生故障

同步   
可通过以下方式执行同步： 
• 参考点逼近或

• 参考设置

将参考点开关连接到数字量输入 I2。
在参考点逼近期间，模块可在以下情况下检测参考点：

• 数字量输入 I2 出现上升沿

• 零标记的上升沿（如果已置位数字量输入 I2）
如果轴在参考逼近开始时已经位于参考点开关处，则该轴将参考到当前位置（与参考点设置

相同）。 

数字量输入

数字量输入 I0 至 I2 显示在输入驱动程序的输出参数“DI_0”至“DI_2”中。

指令
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错误处理   
模块会通过数据集 1 (DS1) 返回其错误信息。 在下列情况下，输入驱动程序会通过调用指令 
RD_REC 的方式从模块中读取 DS1，并会将其保存到静态参数“DiagStatus”中：

• 输入驱动程序已初始化。

• 模块报告一个错误。

• 驱动程序输入参数“ReadDiagErr”为 TRUE。
然后会设置“ReadDiagErr”= FALSE。 指令 RD_REC 的返回值会写入静态参数“JobErr”（参见 
JOB_Err 报警）。

如果数据集 1 中注册了某一错误显示，则输入驱动程序会在轴 DB 中将错误代码“Error”和
“Err.EncoderErr”设置为 TRUE。 状态位“Sync”设置为 FALSE。
有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”。

EncoderCPU314C (S7-300, S7-400)

说明       
指令 EncoderCPU314C 用于集成 CPU 314C 的计数器通道，以获得 24 V 增量编码器的位置

反馈。 
多可使用 4 个计数器通道。 

组态 CPU 314C 的计数器功能（硬件配置）

该输入驱动程序只支持固件版本为 V2.0 或更高版本的 CPU 314C。 
对于每个要使用的计数器通道，在插槽 2.7（计数）中模块的“属性”(Properties) 对话框中

设置以下参数：

参数 设置

工作模式 连续计数

硬件门 无 HW 门（复选框已清空）

根据所用的编码器和应用的要求自定义其它设置。

在轴数据参数“位置解码器模块输入的起始地址”（“InputModuleInAddress”）中，输入已

在硬件配置中为插槽 2.7（计数）的输入分配的地址。 在参数“位置解码器模块输出的起始

地址”（“InputModuleOutAddress”）中设置计数器输出的地址。 

指令
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调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EncErr INPUT BOOL 1 = 编码器错误

此处将用户程序检测到的错误通知给输入驱动程

序。

同步   
可通过以下方式执行同步： 
• 参考点逼近或

• 参考设置

将参考点开关连接到相应通道的锁存数字量输入（通道 0 的 DI1.4 至通道 3 的 DI1.7）。

在参考点逼近过程中，CPU 314C 能够在数字量输入 DI 出现上升沿时检测参考点。 
如果轴在参考逼近开始时已经位于参考点开关处，则该轴将参考到当前位置（与参考点设置

相同）。 
此外，驱动程序还会在参考点逼近期间对参考点开关的状态进行轮询。 读取数据需要执行

的访问操作可大幅度提高指令运行时间。

大计数频率 

说明

如果超出了 CPU 314C 计数器的 大计数频率，则它不会输出任何值（请参见《SIMATIC 
S7‑300 CPU 31xC 技术功能手册》 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
12429336)）。 轴将暂停并输出错误消息“超出跟随误差”。

因此，在轴数据中指定 大速度（“MaxVelocity”）时，应考虑计数器的极限频率。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 7983

http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/12429336
http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/12429336


错误处理   
CPU 314C 不会返回编码器错误信息。

EncoderIM174 (S7-300, S7-400)

说明       
指令 EncoderIM174 用于将 IM 174 用作增量编码器和绝对编码器的位置解码器模块。 
IM 174 多提供 4 个轴。 每个轴都需要使用驱动程序指令 EncoderIM174。

组态 IM 174（硬件配置）   
将 IM 174 插入项目中的等时 PROFIBUS DP。 确保 I/O 地址位于 CPU 的过程映像中。 必要时

可手动调整地址。 将 I/O 地址分配给过程映像分区。 必须将等时 OB 分配给 S7 CPU 组态中

的过程映像分区。

参数 设置

I/O 地址 在轴 DB 中为将用于 Easy Motion Control 中的轴指定首个输入地

址。 （插槽 4 示例：输入地址 256 到 273；请输入输入地址 256）
帧选择 可以在硬件配置中选择 PROFIBUS 帧 3 或帧 81。 同时在指令 

EncoderIM174 的输入 TelNumber 中输入此信息。

611U 兼容模式 使用外部参考标记时，应激活 611U 兼容模式。

说明

如果使用帧 81，IM 174 只会将编码器信息传送至 CPU。 如果 IM 174 仅用于读取编码器数

据，则使用帧 81。
在这种情况下，不需要为 IM 174 (OutputIM174) 提供输出驱动程序。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明

默认情况下，硬件配置会将 IM 174 用作等时模块。 等时处理基于 IM 174 的 I/O 地址位于 CPU 
的过程映像的情况。

有关 SIMATIC S7 中的等时模式的详细信息，请参见《等时模式功能手册》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/15218045)。
EncoderIM174 驱动程序指令要求进行等时处理。 如果忽略此规则，则会拒绝指令访问硬件

地址。

在轴 DB 中组态 IM 174
在“模块地址输入”(Module address inputs) 字段中指定在硬件配置中为此轴设置的输入地

址。 
EncoderIM174 输入驱动程序会在运行时计算 IM 174 的轴数目。 可以从相应 DB 的本地数

据中读取该地址。

输入驱动程序 EncoderIM174 会在运行时确定等时 PROFIBUS DP 中设置的循环时间，并会将

其输入到轴 DB 中。 因此，强烈建议您从控制器中读回已修改的轴 DB，以便应用可能作出

的所有更改。

调用     
在等时循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须在同一程序块中调用轴的所有 EMC 
指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数     

参数 声明 数据类型 说明

RefMode INPUT INT 参考类型：

• 0 = 编码器零标记

• 1 = 外部零标记处出现上升沿（要求使用 611U 兼容模式）。

• 4 = 传感器 1 处出现上升沿

• 5 = 传感器 1 处出现下降沿

• 6 = 传感器 2 处出现上升沿

• 7 = 传感器 2 处出现下降沿

TelNumber INPUT INT 使用的 PROFIBUS 帧的编号：

• 3 = PROFIBUS 帧 3
• 81 = PROFIBUS 帧 81

Err_ID OUTPUT WORD 指令的错误代码：

• W#16#0001 = OB 不正确；只能在 OB 6x 中安装指令

• W#16#0002 = 帧编号不正确；IM 174 只支持 PROFIBUS 帧 3 和帧 81
• W#16#0004 = 轴数目不正确；IM 174 多支持 4 个轴。 无法将在轴 

DB 中输入的硬件地址分配给 IM 174 的轴。

• W#16#0008 = 参考模式设置不正确。 请检查输入 RefMode 的参数。

同步   
可通过以下方式执行同步：

• 参考点逼近（对于增量编码器）

• 参考点设置（对于增量编码器和绝对编码器）

可以将两种类型的参考点开关用于参考点逼近：

• 如果运行的是带有零标记的编码器，并要使用该零标记进行参考，应将输入“RefMode”的
参数设置为 0。在这种情况下，不能选择 611U 兼容模式。

• 如果要将外部参考标记 (BERO) 用于参考，则应将“RefMode”输入组态为 1。 根据应用中

使用的轴的不同，将外部参考点开关相应连接到数字量输入 B1 到 B4。 对于该设置，必

须在硬件配置中选择 611U 兼容模式。

数字量输入 M1 或 M2 必须用于两种可调整传感器。

有关详细信息，请参见《分布式 I/O PROFIBUS 模块 IM 174 手册》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/35014863)。

指令
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如果轴在参考逼近开始时已经位于参考点开关处，则该轴将参考到当前位置（与参考点设置

相同）。

错误处理   
为响应检测到的错误，输入驱动程序将在轴 DB 中设置错误代码“Error”和“Err.EncoderErr”。 
如果使用增量编码器，则输入驱动程序会在轴 DB 中重置状态位“Sync”。
有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”。

错误确认   
如果在 Easy Motion Control 的轴 DB 中设置了错误确认，则也会对模块中未决的错误进行确

认。

EncoderSINAMICS (S7-300, S7-400)

说明       
指令 EncoderSINAMICS 用于将 SINAMICS 驱动器集成到 Easy Motion Control 中。 可以通过 
PROFIBUS DP 或 PROFINET IO 集成该驱动器。 每个 SINAMICS 轴都需要使用 
EncoderSINAMICS 驱动程序指令。

需要的工具

在 Easy Motion Control 中使用 SINAMICS 以及组态 SINAMICS 时需要使用以下工具：

• 驱动器配置工具 STARTER 或 S7 工艺，包括当前 SINAMICS 支持包 (SSP)

组态 SINAMICS（硬件配置）   
将 SINAMICS 插入项目中的等时 PROFIBUS DP 或 PROFINET IO 部分。 EncoderSINAMICS 驱
动程序指令支持将标准帧 3、5、102 和 105 用于 PROFIBUS DP，还支持将标准帧 3 和 102 
用于 PROFINET IO。

如果要为应用使用动态伺服控制 (Dynamic Servo Control, DSC) 控制方法，需要使用相应的帧

（5、105）以及等时连接。 目前尚不支持将该 DSC 功能用于 PROFINET IO。

对于等时处理，应确保 I/O 地址位于 CPU 的过程映像中。 必要时可手动调整地址。 将 I/O 地
址分配给过程映像分区。 必须将等时 OB 分配给 S7 CPU 组态中的过程映像分区。 有关 

指令
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SIMATIC S7 中的等时模式的详细信息，请参见《等时模式功能手册》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/15218045)。

参数 设置

I/O 地址 在轴 DB 中为将用于 Easy Motion Control 中的轴指定首个输入地址。 
（插槽 4 示例：输入地址 256 到 273；请输入输入地址 256）

帧选择 将选择某一帧编号用于 SINAMICS 组态向导中的通信方式，并会将

该帧编号传送到硬件配置。 同时在指令 EncoderSINAMICS 的输入 
TelNumber 中输入此信息。

说明

TIA Portal 的标准安装不支持将 SINAMICS 集成到 SIMATIC S7 CPU 中。 检查可用性。 为 
SINAMICS 安装相应的 GSD 文件。 完成此附加安装之前不会集成所需数据。

在轴 DB 中组态 SINAMICS
在“模块地址输入”(Module address inputs) 字段中指定在硬件配置中为此轴设置的输入地

址。 
如果检测到恒定总线循环时间或等时模式，则输入驱动程序 EncoderSINAMICS 会确定已组

态循环时间，并会将其输入到轴 DB 中。 因此，强烈建议您从控制器中读回已修改的轴 DB，
以便应用可能作出的所有更改。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

指令
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对 PLC 进行编程

7988 编程和操作手册, 11/2022

http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/15218045
http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/15218045


参数     

参数 声明 数据类

型

说明

RefMode INPUT INT 参考类型：  
0 = 函数 1 参考标记 1 参考到编码器零标记或外部零标记

（SINAMICS 中的 p495[0]） 
1 = 函数 2 参考标记 2 第二个编码器零标记

2 = 函数 3 参考标记 3 第三个编码器零标记

3 = 函数 4 参考标记 4 第四个编码器零标记

TelNumber INPUT INT 帧编号：  
支持以下标准帧： 
3、5、102 和 105

只批准帧 3 和帧 102 用于 PROFINET IO。

EncoderVali
d

OUTPUT BOOL 1= 实际位置值有效 SINAMICS 报告相关轴的位置编码器返回

有效值。 该输入可用作 MC_Control 的
激活条件。

Err_ID OUTPUT WORD 指令的错误代码：  
W#16#0001 = OB 不正确 只能在 OB 6x、OB 3x 或 OB 1 中调用该

指令。

W#16#0002 = 帧编号不正确 驱动程序不支持指定编号。

W#16#0004 = 参考模式设置

不正确

请检查输入 RefMode 的参数。 有效值为 
0、1、2 或 3。

说明

输入驱动程序的帧编号必须与为 SINAMICS 组态的帧编号一致。 否则无法保证进行正确操作。 
如果输入的内容不正确，则不会输出任何错误代码。

同步   
可通过以下方式执行同步：

• 参考点逼近（对于增量编码器）

• 参考点设置（对于增量编码器和绝对编码器）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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可以通过输入驱动程序中的输入参数“RefMode”指定参考类型。 下表列出了可用于 Easy 
Motion Control 的选项。

RefMod
e

MC_Home 
时的

“Velocity”

编码器零标记 外部零标记 
p495[0]

说明

0 > 0 第一个编码器零标记 0 参考到第一个编码器零标记

1 > 0 第二个编码器零标记 0 参考到第二个编码器零标记

2 > 0 第三个编码器零标记 0 参考到第三个编码器零标记

3 > 0 第四个编码器零标记 0 参考到第四个编码器零标记

RefMode 处的条目会控制驱动器的相应编码器控制字，这样便可在 SINAMICS 中实现所需功

能。 输入驱动程序 EncoderSINAMICS 只能使参考点逼近一个或多个编码器零标记和某个外

部零标记（备选零标记）。 不能进行即时参考。 要参考到外部零标记，应在 SINAMICS 中
将相关轴的 p495[0] 参数设置为值 1 到值 6 之间的某个值。 要激活参考点逼近，在指令 
MC_HOME 处输入的行进速度必须大于零。

如果输入的行进速度为零，则将忽略“RefMode”输入和参数 p495[0] 的内容。

错误处理   
为响应检测到的错误，输入驱动程序将在轴 DB 中设置错误代码“Error”和“Err.EncoderErr”。 
如果使用增量编码器，则输入驱动程序会在轴 DB 中重置状态位“Sync”。
有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”。

错误确认   
如果在 Easy Motion Control 的轴 DB 中设置了错误确认，则也会对模块中未决的错误进行确

认。

EncoderUniversal (S7-300, S7-400)

说明       
指令 EncoderUniversal 用于集成那些 Easy Motion Control 不提供任何特殊输入驱动程序的

位置解码器模块。 

指令
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工作原理   
指令 EncoderUniversal 希望在其“EncoderValue”输入中获得与轴的实际位置对应的值。 它本

身不会访问 I/O。 可以将位置解码器模块提供的值直接与驱动程序互连，或者预先对其进行

转换。 
如果距离测量模块提供要使用的特殊功能，则应该将这些功能集成到用户程序中。 

组态模块（硬件配置）

根据使用的硬件和编码器选择参数。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EncErr INPUT BOOL 1 = 编码器错误

可以使用此参数将位置解码器模块或用户程序检测到的错误通

知给输入驱动程序（如模块被移除或站发生故障）。

EncoderValue INPUT DINT 编码器值

同步   
只能通过参考点设置与指令 EncoderUniversal 进行同步。

错误处理   
距离测量模块所检测到的任何错误都应该在用户程序中记录和进一步处理。 
如果此类错误会损害通过 Easy Motion Control 指令执行的功能，则应该通过输入“EncErr”在 
Easy Motion Control 错误处理中处理该错误。

有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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输出驱动程序 (S7-300, S7-400)

输出驱动程序的任务 (S7-300, S7-400)

功能   
该输出驱动程序用于将已由控制器计算出的轴速度设定值输出到所连接的输出模块。 指令

将该速度从 [长度单位/s] 转换为输出模块的相应取值范围并输出该值。 
如果输入“EnableDrive”= FALSE，则输出驱动程序将向输出模块输出零。

初始化   
输出值设置为零。

调用   
轴的输出驱动程序必须无条件调用。

等时模式

该输出驱动程序支持所有合适的 I/O 模块的等时模式。 该驱动程序通过其在等时 OB 中被调

用的事实来识别等时模式。

错误处理   
用户程序检测到的错误（如模块被移除或站发生故障）可以信号方式发送到输入“OutErr”的
输出驱动程序。 只要输入“OutErr”= TRUE，输出驱动程序就不会访问输出模块。

如果输入“OutErr”= TRUE，输出驱动程序就会在轴 DB 中设置错误代码“Error”和
“Err.OutputErr”。 
有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认”。

仿真模式   
只要轴 DB 中有“Sim”位，输出驱动程序就不会访问输出模块（请参见指令 MC_Simulation 
(页 7958)）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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OutputIM178 (S7-300, S7-400)

说明       
指令 OutputIM178 用于将 IM 178‑4 的通道用作输出模块。为与 STEP7 V5.x 兼容，指令 
OutputIM178 包括在内。 Siemens 不再主动销售 IM 178‑4。 可使用 IM 174 作为替代。

IM 178‑4 在输入和输出驱动程序中必须与相同通道号和轴一同使用，因为特定地址设置同

时涉及这两种驱动程序。 不可以同其它驱动程序混合使用。

调用     
在等时循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须在同一程序块中调用轴的所有 EMC 
指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EnableDrive INPUT BOOL 1 = 模拟量输出使能

如果“EnableDrive”= FALSE，则会将零值传送到输出模块。

此输入可与指令 MC_Control 的输出“DriveEnabled”互连。

Q0 INPUT BOOL 所选通道的数字量输出 0
Q1 INPUT BOOL 所选通道的数字量输出 1
Q2 INPUT BOOL 所选通道的数字量输出 2
OutErr INPUT BOOL 1 = 输出模块出错

用户程序检测到的错误（如模块被移除或站发生故障）可以信号方

式发送到此处的输出驱动程序。

数字量输出   
可以通过输出驱动器的输入参数“Q0”到“Q2”控制 IM 178‑4 所选通道的数字量输出“Q0”到
“Q2”。

指令
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OutputSM432 (S7-300, S7-400)

说明       
指令 OutputSM432 用于将 SM 432 的通道用作输出模块。

组态 SM 432（硬件配置）

将相应 SM 432 通道的输出电压设置为 ±10 V。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EnableDrive INPUT BOOL 1 = 模拟量输出使能

如果“EnableDrive”= FALSE，则会将零值传送到输出模块。

此输入可与指令 MC_Control 的输出“DriveEnabled”互连。

OutErr INPUT BOOL 1 = 输出模块出错

用户程序检测到的错误（如模块被移除或站发生故障）可以信号方

式发送到此处的输出驱动程序。

OutputET200S2AO (S7-300, S7-400)

说明       
指令 OutputET200S2AO 用于将 ET 200S 模拟量输出模块 2AO U 的通道用作输出模块。 
驱动程序还可以用于此模块的等时变体。 

组态 ET 200S 模拟量输出模块 2AO U（硬件配置）

将模块的相应通道的输出电压设置为 ±10 V。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

7994 编程和操作手册, 11/2022



调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EnableDrive INPUT BOOL 1 = 模拟量输出使能

如果“EnableDrive”= FALSE，则会将零值传送到输出模块。

此输入可与指令 MC_Control 的输出“DriveEnabled”互连。

OutErr INPUT BOOL 1 = 输出模块出错

用户程序检测到的错误（如模块被移除或站发生故障）可以信号方式

发送到此处的输出驱动程序。

OutputCPU314C (S7-300, S7-400)

说明       
指令 OutputCPU314C 用于将 CPU 314C 的模拟量输出通道用作 ±10 V 输出电压。 

组态 CPU 314C 的模拟量输出（硬件配置）

将 CPU 314C 的相应通道（模拟量输出）设置为输出电压 ±10 V。
在轴数据参数“输出模块输出的起始地址”(OutputModuleOutAddress) 中，设置已在硬件配

置中为插槽 2.6 (AI5/AO2) 的输出分配的地址。 不需要为输出模块组态参数“输出模块输入

的起始地址”（“OutputModuleInAddress”）。 
多可以使用 2 个模拟量输出通道，可以通过 CPU 314C 对 2 个轴进行操作。 

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数     

参数 声明 数据类型 说明

EnableDrive INPUT BOOL 1 = 模拟量输出使能

如果“EnableDrive”= FALSE，则会将零值传送到模拟量输出。

此输入可与指令 MC_Control 的输出“DriveEnabled”互连。

OutErr INPUT BOOL 1 = 模拟量输出错误

用户程序检测到的错误可报告到此处的输出驱动程序。

OutputSM332 (S7-300, S7-400)

说明       
指令 OutputSM332 用于将 SM 332 的通道用作输出模块。

驱动程序还可以用于此模块的等时变体。

组态 SM 332（硬件配置）

将相应 SM 332 通道的输出电压设置为 ±10 V。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EnableDrive INPUT BOOL 1 = 模拟量输出使能

如果“EnableDrive”= FALSE，则会将零值传送到输出模块。

此输入可与指令 MC_Control 的输出“DriveEnabled”互连。

OutErr INPUT BOOL 1 = 输出模块出错

用户程序检测到的错误（如模块被移除或站发生故障）可以信号方式

发送到此处的输出驱动程序。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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OutputUniversal (S7-300, S7-400)

说明       
通过指令 OutputUniversal 可将任意模拟量输出模块与 Easy Motion Control 指令结合使用。

工作原理   
指令 OutputUniversal 会根据控制器输出的速度值以及比例值“IntAtMaxVelocity”计算速度设

定值，并会在其输出中提供计算结果。 
驱动程序本身不会访问 I/O。

必须使用“IntAtMaxVelocity”的值来控制模拟量输出模块，这样才会输出以“MaxVelocity”移动

轴的电压（已在参数“DriveInputAtMaxVel”中声明该电压值）。

驱动程序曲线始终经过零点并且遵循线性路线。

速度设定值同时以带符号的整数值和一个量连同单独符号两种形式输出。

如果这些输出值已经与应用程序对应，则可以通过用户程序直接将它们输出到 I/O。 如果这

些值尚不适用，还可以通过用户程序进行额外调整并输出生成的值。 

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EnableDrive INPUT BOOL 1 = 模拟量输出使能

“EnableDrive”= FALSE 后，会立即在输出中返回零值。

此输入可与指令 MC_Control 的输出“DriveEnabled”互连。

IntAtMaxVeloci
ty

INPUT INT 用于转换速度设定值的整数值（请参见下文）。

OutErr INPUT BOOL 1 = 输出模块出错

用户程序在输出模块上检测到的错误（如模块被移除或站发生故

障）可以信号方式发送到此处的输出驱动程序。

OutputValue OUTPUT INT 计算出的速度设定值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 说明

OutValAbs OUTPUT INT 速度设定值绝对值

OutValSign OUTPUT BOOL 速度设定值符号（TRUE = 负值）

OutputMM4_DP (S7-300, S7-400)

说明       
指令 OutputMM4_DP 用于执行带可选 DP 附加模块的 MICROMASTER 4。

组态 MM4（硬件配置）

关于 MICROMASTER 4 的信息，请参见硬件目录，位置如下：

“其它现场设备 > PROFIBUS DP > 驱动程序 > Siemens AG > SIMOVERT > 
MICROMASTER 4”(Additional field devices > PROFIBUS DP > Drives > Siemens AG > 
SIMOVERT > MICROMASTER 4)。
您可能首先要安装相应的 GSD 文件。

将 MICROMASTER 放入 DP 主系统并为其分配一个 DP 地址。 将“0 PKW, 2 PZD (PPO3)”模块

插入到插槽 0 和 1 中。接受默认的 I/O 地址或选择您自己的值。 
将这些地址传送至轴的轴 DB 中的“输出模块的输出的起始地址”(Start address of the outputs 
of the output module) 或“输出模块的输入的起始地址”(Start address of the inputs of the 
output module) 中。

组态 MM4
根据需要使用 MICROMASTER 文档组态 MICROMASTER（电机数据、DP 地址、以 DP 从站形

式运行等）。 
将参数 P2000 中指定的作为“全速运行时对应的参考值”（“DriveInputAt100”）的“参考

频率”传送至轴的轴 DB。

调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数     

参数 声明 数据类

型

说明

EnableDrive INPUT BOOL 1 = 模拟量输出使能

“EnableDrive”= FALSE 后，零速度值会立即输出到 MICROMASTER。
此输入可与指令 MC_Control 的输出“DriveEnabled”互连。

OutErr INPUT BOOL 1 = 输出错误

用户程序在输出模块上检测到的错误（如站发生故障）可以信号方式

发送到此处的输出驱动程序。

ON INPUT BOOL 1 = 驱动器打开

“ON”输入到控制字位 0 中。

DriveReady OUTPUT BOOL 1 = 驱动器就绪

如果“DriveReady”= FALSE，则开始运动会生成一个“DriveError”。

OutputIM174 (S7-300, S7-400)

说明       
指令 OutputIM174 用于将 IM 174 的通道用作输出模块。IM 174 多可提供 4 个轴。 对于

每个设置了 PROFIBUS 帧 3 的轴，需要使用驱动程序指令 OutputIM174。

组态 IM 174（硬件配置）   
只有组态设置了 PROFIBUS 帧 3 的轴时，才需要使用输出驱动程序 OutputIM174。设置了 
PROFIBUS 帧 81 的轴不需要使用输出驱动程序。

将 IM 174 插入项目中的等时 PROFIBUS DP。 确保 I/O 地址位于 CPU 的过程映像中。 必要时

可手动调整地址。 将 I/O 地址分配给过程映像分区。 必须将等时 OB 分配给 S7 CPU 组态中

的过程映像分区。

参数 设置

I/O 地址 在轴 DB 中为将用于 Easy Motion Control 中的轴指定首个输出地址。 
（插槽 5 示例：对于起始地址 256 到 265，必须输入输出地址 256）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明

默认情况下，硬件配置会将 IM 174 用作等时模块。 等时处理基于 IM 174 的 I/O 地址位于 CPU 
的过程映像的情况。

有关 SIMATIC S7 中的等时模式的详细信息，请参见《等时模式功能手册》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/15218045)。
OutputIM174 驱动程序指令要求进行等时处理。 如果忽略此规则，则会拒绝指令访问硬件

地址。

在轴 DB 中组态 IM 174
在“模块地址输出”(Module address outputs) 字段中指定在硬件配置中为此轴设置的输出地

址。

调用     
在等时循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须在同一程序块中调用轴的所有 EMC 
指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

EnableDriv
e

INPUT BOOL 1 = 模拟量输出使能

“EnableDrive”变为 FALSE 后，零速度值会立即输出到驱动器。 驱动器

使能被锁定。

此输入可与指令 MC_Control 的输出“DriveEnabled”互连。

OutErr INPUT BOOL 1 = 输出模块出错

用户程序检测到的错误（如模块被移除或站发生故障）可以信号方式发

送到此处的输出驱动程序。

Err_ID OUTPUT WORD 指令的错误代码

W#16#0001 = OB 不正确；只能在 OB 6x 中安装指令

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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OutputSINAMICS (S7-300, S7-400)

说明       
指令 OutputSINAMICS 用于将 SINAMICS 驱动器集成到 Easy Motion Control 中。 可以通过 
PROFIBUS DP 或 PROFINET IO 集成该驱动器。 每个 SINAMICS 轴都需要使用 OutputSINAMICS 
驱动程序指令。

组态 SINAMICS（硬件配置）   
将 SINAMICS 插入项目中的等时 PROFIBUS DP 或 PROFINET IO 部分。 OutputSINAMICS 驱动

程序指令支持将标准帧 3、5、102 和 105 用于 PROFIBUS DP，还支持将标准帧 3 和 102 用
于 PROFINET IO。 
如果要为应用使用动态伺服控制 (Dynamic Servo Control, DSC) 控制方法，需要使用相应的帧

（5、105）以及等时连接。 目前尚不支持将该 DSC 功能用于 PROFINET IO。

对于等时处理，应确保 I/O 地址位于 CPU 的过程映像中。必要时可手动调整地址。将 I/O 地
址分配给过程映像分区。 必须将等时 OB 分配给 S7 CPU 组态中的过程映像分区。 有关 
SIMATIC S7 中的等时模式的详细信息，请参见《等时模式功能手册》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/15218045)。

参数 设置

I/O 地址 在轴 DB 中为将用于 Easy Motion Control 中的轴指定首个输出地址。 （插槽 
5 示例：对于起始地址 256 到 265，必须输入输出地址 256）

说明

TIA Portal 的标准安装不支持将 SINAMICS 集成到 SIMATIC S7 CPU 中。 检查可用性。 为 
SINAMICS 安装相应的 GSD 文件。 完成此附加安装之前不会集成所需数据。

在轴 DB 中组态 SINAMICS
在“模块地址输出”(Module address outputs) 字段中指定在硬件配置中为此轴设置的输出地

址。  再次指定帧编号，以便单独运行输出驱动程序。 程序会检查帧编号是否与相应的 
EncoderSINAMICS 输入驱动程序（若存在）的帧编号一致。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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激活轴

每个 SINAMICS 电机模块势必会向直流链路分配中央电源（线路模块）。 应始终确保在通过

设置指令 MC_Control 的输入“EnableDrive”激活轴之前开启中央电源。 线路模块会返回关于

其运行状态的相应信息。 评估线路模块发出的必要反馈信号，并将这些信号作为通电条件

相关联。

有关详细信息，请参见《SINAMICS 驱动器文档》 (http://www.automation.siemens.com/
doconweb)。
可在 Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/21971603) 上获得用

于开启有源线路模块的应用示例。

关闭轴 - 组态 StopMode
Coasting（滑行停止）(AUS2) – StopMode = 3：
这种情况下，会立即清除电源使能信号，驱动器会在断电状态下滑行直至停止。 同时立即

启动机械制动控制。 这样便可接通制动器，从而使驱动器有效减速。 制动器上的机械应力

会在这一过程中增大，具体取决于其惯性负载。

t

t

t

t

t

减速停止 (AUS1) – StopMode = 5：
在此模式下，驱动器会通过其加速函数进行减速。 达到速度阈值后，抱闸接通并在到达制

动器闭合时间后取消激活脉冲使能。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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t

t

t

t

t

快速停止 (AUS3) – StopMode = 6：
在此模式下，驱动器会减速，并按照快速停止斜坡停止（急停）。 达到速度阈值后，抱闸

接通并在到达制动器闭合时间后取消激活脉冲使能。

Haltebremse

öffnen

t

t

t

t

t

有关详细信息，请参见《SINAMICS S120 产品信息》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/30119684)。

指令
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调用     
可以在循环中断 OB（例如 OB 35）或同步循环中断 OB（例如 OB 61）中调用该指令。 必须

在同一程序块中调用轴的所有 EMC 指令。

参数     

参数 声明 数据类型 说明

TelNumber INPUT INT 帧编号：  
支持以下标准帧： 
3, 5, 102,105

只批准帧 3 和帧 102 用于 PROFINET IO。

如果将 EncoderSINAMICS 用作输入驱动

程序，则使用的帧编号必须始终保持不

变。

EnableDrive INPUT BOOL 1 = 驱动器使能 “EnableDrive”变为 FALSE 后，零速度值会

立即输出到驱动器。驱动器使能被锁定。

此输入可与指令 MC_Control 的输出

“DriveEnabled”互连。

StopMode INPUT INT 停止模式：  
3 = 滑行停止 (AUS2) 驱动器在断电状态下滑行停止

5 = 减速停止 (AUS1) 通过减速函数生成器停止轴

6 = 快速停止 (AUS3) 沿快速停止斜坡停止轴

OutErr INPUT BOOL 1 = 输出模块出错 用户程序检测到的错误（如模块被移除或

站发生故障）可以信号方式发送到此处的

输出驱动程序。

Operation_En
abled

OUTPUT BOOL 1 = SINAMICS 报告“运行

已启用”

在驱动器中置位所有轴使能信号，轴报告

做好运动准备。 起动电流会施加到轴上。

Err_ID OUTPUT WORD 指令的错误代码：  
W#16#0001 = OB 不正确 只能在 OB 6x、OB 3x 或 OB 1 中安装该指

令。

W#16#0002 = 帧编号不

正确

驱动程序不支持指定编号，或指定编号与

在 SINAMICS 中组态的帧编号不同。

OutErr：该变量出现上升沿时取消激活驱动器 (SINAMICS)。 要重新激活驱动器，必须设置 
OutErr = FALSE，并且必须确认错误消息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Operation_Enabled：该变量会报告 SINAMICS 中的当前轴状态。 Operation_Enabled = 
FALSE 时不应激活行进指令。

有关 SINAMICS 集成的详细信息，请参见 Internet (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/30119684)。

Easy Motion Control 的其它参考信息 (S7-300, S7-400)

轴数据块（轴 DB） (S7-300, S7-400)

功能   
轴 DB 是 Easy Motion Control 的中央数据库。 其中包含： 
• 提供关于轴基本信息的参数（例如 I/O 地址）

• 初始化 EMC 指令过程中根据这些基本参数计算出的位置控制参数

• 位置控制的实际值（例如位置、错误状态等）

• 用于调整指令起始位置的初始化位

内容   
下表给出了轴 DB 的内容。

说明

请勿更改未在此表中列出的任何数据。

地址 参数 数据类

型

初始值 说明

0.0 Sample_T REAL 0.01 轴指令的扫描时间 [s]
4.0 AxisType BOOL FALSE 轴类型

• FALSE = 线性轴

• TRUE = 旋转轴

4.1 EncoderType BOOL FALSE 编码器类型

• FALSE = 增量编码器

• TRUE = 绝对编码器

4.2 Sim BOOL FALSE TRUE = 仿真模式处于激活状态

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类

型

初始值 说明

6.0 AxisLimitMax REAL 1.0e+6 软件限位开关结束点 [长度单位]
10.0 AxisLimitMin REAL -1.0e+6 软件限位开关起始点 [长度单位]
14.0 MaxVelocity REAL 0.1 轴 大速度 [长度单位/s]
18.0 MaxAcceleration REAL 0.1 轴 大加速度 [长度单位/s2]
22.0 MaxDeceleration REAL 0.1 轴 大减速度 [长度单位/s2]
26.0 MonTimeTargetAppr REAL 1.0 目标逼近的监视时间 [s]
30.0 TargetRange REAL 1.0 定位时的目标范围 [长度单位]
34.0 StandstillRange REAL 1.5 无行进指令的停止范围 [长度单位]
38.0 MaxFollowingDist REAL 5.0 大容许跟随误差 [长度单位]
42.0 MonitorTargetAppr BOOL TRUE TRUE = 启用目标范围的监视

42.1 SWLimitEnable BOOL TRUE TRUE = 启用软件限位开关监视

44.0 FactorP REAL 1.0 比例系数 [1/s]
48.0 ManVelocity REAL 0.0 手动模式下的设定值速度 [长度单位/s]
52.0 ManEnable BOOL FALSE TRUE = 启用手动模式

54.0 EmergencyDec REAL 1000.0 急停的轴减速度 [长度单位/s2]
58.0 InputModuleInAddr INT 0 位置检测模块输入的起始地址

60.0 InputModuleOutAddr INT 0 位置检测模块输出的起始地址

62.0 InputChannelNo INT 0 位置输入模块的通道号

64.0 StepsPerRev DINT L#1 编码器每转的步进数 
[步进数/编码器每转]

68.0 DisplacementPerRev REAL 1.0 编码器每转的距离 
[长度单位/编码器每转]

72.0 NumberRevs INT 1 绝对编码器的转数

74.0 PolarityEncoder INT 1 设置编码器极性

76.0 PositionOffset DINT L#0 位置偏移/绝对编码器调节 [步]
80.0 OutputModuleOutAddr INT 0 输出模块输出的起始地址

82.0 OutputModuleInAddr INT 0 输出模块输入的起始地址

84.0 OutputChannelNo INT 0 输出模块的通道号

86.0 PolarityDrive INT 1 设置驱动器极性

88.0 DriveInputAtMaxVel REAL 9.0 大轴速度的参考值 [V]
92.0 OffsetCompensation REAL 0.0 偏移补偿 [V]

指令
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地址 参数 数据类

型

初始值 说明

96.0 DriveInputAt100 REAL 10.0 全速运行时对应的参考值 [V]
100.0 Override REAL 100.0 速度倍率 [%]
104.0 ActPosition REAL 0.0 当前实际位置 [长度单位]
108.0 FollowingDistance REAL 0.0 当前跟随误差 [长度单位]
112.0 RemainingDistance REAL 0.0 距目标的当前剩余距离 [长度单位]
116.0 NomVelocity REAL 0.0 轴的设定值速度 [长度单位/s]
120.0 ActVelocity REAL 0.0 轴的实际速度 [长度单位/s]
124.0 Sync BOOL FALSE • FALSE = 轴不同步

• TRUE = 轴已同步

124.1 Error BOOL TRUE • FALSE = 无错误

• TRUE = 组错误

124.2 ErrorAck BOOL FALSE • FALSE = 无确认

• TRUE = 确认错误

128.0 Err.SWLimitMinExceeded BOOL FALSE TRUE = 超出软件限位开关起始点

128.1 Err.SWLimitMaxExceeded BOOL FALSE TRUE = 超出软件限位开关结束点

128.2 Err.TargetErr BOOL FALSE TRUE = 目标位于行进范围之外

128.3 Err.NoSync BOOL FALSE TRUE = 轴不同步

128.4 Err.DirectionErr BOOL FALSE TRUE = 不允许在指定的方向上行进

128.5 Err.DataErr BOOL FALSE TRUE = 行进指令中的参数无效

128.6 Err.StartErr BOOL FALSE TRUE = 无法在当前轴状态下开始

128.7 Err.DistanceErr BOOL FALSE TRUE = 超程

129.0 Err.MasterErr BOOL FALSE TRUE = 主动轴处于错误状态

130.0 Err.StoppedMotion BOOL TRUE TRUE = 轴处于停止状态，需要确认

130.1 Err.EnableDriveErr BOOL FALSE TRUE = 驱动器使能丢失

130.2 Err.FollowingDistErr BOOL FALSE TRUE = 超出 大跟随误差

130.3 Err.StandstillErr BOOL FALSE TRUE = 超出停止范围

130.4 Err.TargetApproachErr BOOL FALSE TRUE = 目标逼近时出错

130.5 Err.EncoderErr BOOL FALSE TRUE = 编码器错误

130.6 Err.OutputErr BOOL FALSE TRUE = 输出驱动程序出错

130.7 Err.ConfigErr BOOL FALSE TRUE = 未正确组态轴数据

131.0 Err.DriveErr BOOL FALSE TRUE = 驱动器错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类

型

初始值 说明

132.0 Config.Err_AxisLimit BOOL FALSE TRUE = 轴限值不正确

132.1 Config.Err_MaxVelocity BOOL FALSE TRUE = 大速度不正确

132.2 Config.Err_MaxAccelerati
on

BOOL FALSE TRUE = 大加速度不正确

132.3 Config.Err_MaxDecelerati
on

BOOL FALSE TRUE = 大减速度不正确

132.4 Config.Err_MonTimeTarge
tAppr

BOOL FALSE TRUE = 目标逼近的监视时间不正确

132.5 Config.Err_TargetRange BOOL FALSE TRUE = 目标范围不正确

132.6 Config.Err_StandstillRang
e

BOOL FALSE TRUE = 停止范围不正确

132.7 Config.Err_MaxFollowing
Dist

BOOL FALSE TRUE = 大跟随误差不正确

133.0 Config.Err_EmergencyDec BOOL FALSE TRUE = 硬停止的减速度不正确

133.1 Config.Err_StepsPerRev BOOL FALSE TRUE = 编码器每转的步进数不正确

133.2 Config.Err_DisplacementP
erRev

BOOL FALSE TRUE = 编码器每转的轴距离不正确

133.3 Config.Err_NumberRevs BOOL FALSE TRUE = 编码器转数不正确

133.4 Config.Err_PolarityEncode
r

BOOL FALSE TRUE = 所设置的编码器极性不正确

133.5 Config.Err_PolarityDrive BOOL FALSE TRUE = 所设置的驱动器极性不正确

133.6 Config.Err_DriveInputAtM
axVel

BOOL FALSE TRUE = 大速度的参考值不正确

133.7 Config.Err_AxisLength BOOL FALSE TRUE = 轴长度不正确

134.0 Config.Err_EncoderRange BOOL FALSE TRUE = 编码器范围不适合轴长度

134.1 Config.Err_MaxVelRotaryA
xis

BOOL FALSE TRUE = 大速度和扫描时间与旋转轴模块不匹配

134.2 Config.Err_DriveInputAt10
0

BOOL FALSE TRUE = 全速运行时对应的参考值 <= 0

136.0 EncoderValue DINT L#0 当前编码器值

278.0 Init STRUCT TRUE 初始化 32 个指令的位数组

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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4.2.4.3 功能模块 (S7-300, S7-400)

FM x50-1 计数 (S7-300, S7-400)

CNT_CTRL (S7-300, S7-400)

说明    
CNT_CTRL 指令用于控制计数和测量模式。 
您需要使用 CNT_CTL1 (页 8011) 指令更改运行系统中的参数，或置位和复位计数器模块的

输出。

工作原理   
CNT_CTRL 指令仅在非等时 OB 中起作用。

在等时 OB 中，应使用指令 CNT_CTL1 (页 8011) 或 CNT_CTL2 (页 8014)。
CNT_CTRL 指令所需数据存储在 CPU 中的计数器 DB (页 8015) 中。 CNT_CTRL 指令周期性地

将数据从该 DB 传送到计数器模块，并从计数器模块中获取数据。

调用   
在循环或时间控制的程序中可对每个计数器调用一次 CNT_CTRL 指令。 不允许在事件驱动

的中断程序中调用。

参数   

参数 声明 数据类型 说明 用户操作 指令操作

DB_NO INPUT INT 计数器数据块的编号 输入此参数 查询此参数

SW_GATE INPUT BOOL 计数器控制位软件门（启动/停止） 置位和复位此参

数

查询此参数

GATE_STP INPUT BOOL 计数器控制位门停止 置位和复位此参

数

查询此参数

OT_ERR_A INPUT BOOL 确认操作员错误 置位和复位此参

数

查询此参数

OT_ERR OUTPUT BOOL 发生了操作员错误 查询此参数 置位和复位此参

数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8009



参数 声明 数据类型 说明 用户操作 指令操作

L_DIRECT IN-OUT BOOL 用于直接装载计数器的触发位 置位此参数 查询并复位此参

数

L_PREPAR IN-OUT BOOL 用于准备装载计数器的触发位 置位此参数 查询并复位此参

数

T_CMP_V1 IN-OUT BOOL 传送比较值 1 的触发位 置位此参数 查询并复位此参

数

T_CMP_V2 IN-OUT BOOL 传送比较值 2 的触发位 置位此参数 查询并复位此参

数

RES_SYNC IN-OUT BOOL 删除同步状态位 置位此参数 查询并复位此参

数

RES_ZERO IN-OUT BOOL 删除过零状态位 置位此参数 查询并复位此参

数

执行作业   
使用指令参数 L_DIRECT、L_PREPAR、T_CMP_V1、T_CMP_V2、RES_SYNC、RES_ZERO, 
OT_ERR_A 和 GATE_STP 启动计数器模块的作业。

根据命令的不同，需要在调用计数器 DB 中的指令之前输入装载值或比较值。

命令完成后，通过 CNT_CTRL 指令来删除已组态的 IN/OUT 参数（L_DIRECT、L_PREPAR、
T_CMP_V1、T_CMP_V2、RES_SYNC 和 RES_ZERO）。 

启动特性   
只要 CNT_CTRL 指令检测到启动（CPU 或 FM 启动），就会推迟未决命令并先确认启动。 已
启动的命令不会丢失，但在启动完成之前不会执行。

对错误的响应   
调用指令过程中出现的操作员错误会在 OT_ERR 参数中报告。 可以从计数器 DB 中读取错误

信息（OT_ERR_B 变量）。 然后，可使用 OT_ERR_A 参数来确认操作员错误。 在确认上一个

错误之前不会再报告其它操作员错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DIAG_INF (S7-300, S7-400)

说明    
如果已设置触发参数 (IN_DIAG = TRUE)，则 DIAG_INF 指令会从计数器模块读取数据记录 DS 
1，并将该记录提供给计数器 DB (页 8015)（从 DW 54 开始）。 

工作原理   
使用 RDSYSST 指令传送数据记录。 该指令的返回代码 (RET_VAL) 将被复制到 DIAG_INF 指
令的 RET_VAL 参数。 执行 DIAG_INF 指令之后，复位 IN_DIAG 触发参数并报告传送完成。

调用   
可在循环和中断程序中调用 DIAG_INF 指令。 但是，不建议在时间控制的程序中进行调用。

参数

参数 声明 数据类型 说明 用户操作 指令操作

DB_NO INPUT INT 计数器数据块的编号 输入此参数 查询此参数

RET_VAL OUTPUT INT 指令 RDSYSST 的返回代码 查询此参数 输入此参数

IN_DIAG IN-OUT BOOL 读取诊断数据记录 DS 1 的触发位 置位并查询此

参数

复位此参数

CNT_CTL1 (S7-300, S7-400)

说明       
CNT_CTL1 指令用于控制计数和测量模式。 
除了 CNT_CTRL 指令中的功能之外，CNT_CTL1 指令还可以在运行时更改参数，并置位以及

复位计数器模块的输出。

工作原理     
CNT_CTL1 指令所需数据存储在 CPU 中的计数器 DB (页 8015) 中。 CNT_CTL1 指令周期性地

将数据从该 DB 传送到计数器模块，并从计数器模块中获取数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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调用     
可以在循环或时间控制的程序或等时中断 OB 中对每个计数器调用一次 CNT_CTL1  指令。不

允许在事件驱动的中断程序中调用。

参数     

参数 声明 数据类型 说明 用户操作 指令操作

DB_NO INPUT INT 计数器数据块的编号 输入此参数 查询此参数

SW_GATE INPUT BOOL 计数器控制位软件门（启动/停止） 置位和复位

此参数

查询此参数

GATE_STP INPUT BOOL 计数器控制位门停止 置位和复位

此参数

查询此参数

OT_ERR_A INPUT BOOL 确认操作员错误 置位和复位

此参数

查询此参数

SET_DO0 INPUT BOOL 置位/复位输出 DO0 置位和复位

此参数

查询此参数

SET_DO1 INPUT BOOL 置位/复位输出 DO1 置位和复位

此参数

查询此参数

OT_ERR OUTPUT BOOL 发生了操作员错误 查询此参数 置位和复位此

参数

L_DIRECT
2)

3)

IN-OUT BOOL 计数：

用于直接和准备装载计数器的触发位

置位此参数 查询并复位此

参数

测量：

不得置位

- 查询并复位此

参数

L_PREPAR
2)

3)

IN-OUT BOOL 计数：

用于准备装载计数器的触发位

置位此参数 查询并复位此

参数

测量：

传送下限

置位此参数 查询并复位此

参数

T_CMP_V1
2)

IN-OUT BOOL 计数：

传送比较值 1 的触发位

置位此参数 查询并复位此

参数

测量：

传送上限

置位此参数 查询并复位此

参数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 说明 用户操作 指令操作

T_CMP_V2
2)

IN-OUT BOOL 计数：

传送比较值 2 的触发位

置位此参数 查询并复位此

参数

测量：

更新时间

置位此参数 查询并复位此

参数

C_DOPARA
1)

IN-OUT BOOL 参数更改的触发位 置位此参数 查询并复位此

参数

RES_SYNC IN-OUT BOOL 删除同步状态位 置位此参数 查询并复位此

参数

RES_ZERO IN-OUT BOOL 复位过零点、上溢、下溢和比较器或测量

结束的状态位

置位此参数 查询并复位此

参数

1) 此参数不能与 L_DIRECT、L_PREPAR、T_CMP_V1 或 T_CMP_V2 参数之一同时设置。

2) 这些参数不能与 C_DOPARA 参数同时设置。

3) 不能同时设置这些参数。

执行作业     
使用指令参数 L_DIRECT、L_PREPAR、T_CMP_V1、T_CMP_V2、C_DOPARA、RES_SYNC、
RES_ZERO 和 OT_ERR_A 启动 FM x50‑1 的作业。

根据命令的不同，在调用指令之前在计数器 DB 中输入相应值（装载值、比较值、下限、上

限和更新时间）。

另请参见：

• 使用 CNT_CTL1 传送值 (页 8022) 
• 用于值传送的 DB 参数（计数模式） (页 8024) 
• 用于值传送的 DB 参数（计数模式） (页 8026) 
命令完成后，CNT_CTL1 指令删除 IN-OUT 参数（L_DIRECT、L_PREPAR、T_CMP_V1、
T_CMP_V2、C_DOPARA、RES_SYNC 和 RES_ZERO）。 这样就可以确认 FM x50‑1 已完成命

令。 如有必要，可让用户程序了解此信息。

启动特性     
只要 CNT_CTL1 指令检测到启动（CPU 或 FM 启动），就会推迟未决命令并先确认启动。 已
启动的命令不会丢失，但在启动完成之前不会执行。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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对错误的响应     
调用指令过程中出现的操作员错误会在 OT_ERR 参数中报告。 可以从计数器 DB 中读取错误

信息（OT_ERR_B 变量）。 然后，可使用 OT_ERR_A 参数来确认操作员错误。 在确认上一个

错误之前不会再报告其它操作员错误。

CNT_CTL2 (S7-300, S7-400)

说明    
CNT_CTL2 指令的功能基本上与 CNT_CTL1 (页 8011) 指令的功能相同。 
与 CNT_CTL1 指令的差异将在后面的部分讨论。

工作原理   
CNT_CTL2 指令尤其适合于涉及向 FM x50‑1 快速、连续传送相同命令（如负载比较值）的

应用。 在 理想的情况下，CNT_CTL1 指令允许每五个 PROFIBUS DP 循环启动一次新作业，

而 CNT_CTL2 指令可以每二个 PROFIBUS DP 循环处理一次。

只要相应触发位被设置为 0，该指令就准备好处理命令。命令完成时不会单独显示。

如果发生通信问题或数据/操作员错误，则不能再认为与特定命令有关。 因此，该指令会中

断命令执行，并生成需要确认的 ID 90 操作员错误。 通过置位 OT_ERR_A 参数确认错误后，

指令继续处理任何未决的作业。

只要复位 OT_ERR 参数，操作员错误的确认就会成功完成。 应将 OT_ERR_A 参数保持为置位

状态，直至发生上述情况以确保可靠确认。 在确认成功之前，不应启动其它作业。

说明

不允许使用 CNT_CTL2 指令同时启动多个值传送。

调用   
CNT_CTL2 指令仅在等时 OB 中起作用。 
如果在非等时 OB 中调用 CNT_CTL2 指令，则会生成 ID 91 操作员错误。这也会阻止与 
FM x50‑1 进行数据通信。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FM x50-1 计数器 V3 的其它参考 (S7-300, S7-400)

计数器数据块 (S7-300, S7-400)

功能   
计数器数 DB 是用户程序和 FM x50‑1 之间的数据接口。 它包含并应用控制和操作模块所需

的所有数据。 
在对模块进行参数分配之前，必须给计数器 DB 提供以下有效数据。

• 模块地址（地址 6.0）
• 通道起始地址（地址 8.0）
• 用户数据接口的长度（地址 12.0）
计数器模块手册中包含了一个有关如何将模块地址、通道地址和用户数据长度传送至 OB 100 
中的计数器 DB 的示例。

或者，也可以在 FM x50-1 的设备组态中使用“在 DB 中输入模块地址”功能自动输入模块

地址。

组态   
计数器 DB 分为以下几个不同区域：

通道 DB
指令参数、地址

待写入值的传送区

控制接口

待读取值的传送区

错误编号

反馈接口

FM 450‑1 的参数

诊断数据  

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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内容   
下表显示了计数器 DB 的内容。

说明

请勿更改未在此表中列出的任何数据。

地址 变量 数据类型 初始值 注释

        计数

FM 350‑1 / FM 450‑1
测量

FM 350‑1
指令参数、地址

0.0 AR1_BUFFER DWORD DW#16#0 AR1 缓冲区 AR1 缓冲区

4.0 FP BYTE B#16#0 标记字节 标记字节

5.0 RESERVED BYTE B#16#0 保留 保留

6.0 MOD_ADR WORD W#16#0 模块地址 模块地址

8.0 CH_ADR DWORD DW#16#0 通道地址 通道地址

12.0 U_D_LGTH BYTE B#16#0 用户数据长度 用户数据长度

13.0 A_BYTE_0 BYTE B#16#0 保留 保留

待写入值的传送区

14.0 LOAD_VAL 1) DINT L#0 新装载值

（写入用户）

下限

（写入用户）

18.0 CMP_V1 1) DINT L#0 新比较值 1
（写入用户）

上限

（写入用户）

22.0 CMP_V2 1) DINT L#0 新比较值 2
（写入用户）

更新时间

（写入用户）

控制接口

26.0 A_BIT0_0 BOOL FALSE 保留 保留

26.1 TFB BOOL FALSE 保留/测试空闲 保留

26.2 A_BIT0_2 BOOL FALSE 保留 保留

26.3 A_BIT0_3 BOOL FALSE 保留 保留

26.4 A_BIT0_4 BOOL FALSE 保留 保留

26.5 A_BIT0_5 BOOL FALSE 保留 保留

26.6 A_BIT0_6 BOOL FALSE 保留 保留

26.7 A_BIT0_7 BOOL FALSE 保留 保留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

        计数

FM 350‑1 / FM 450‑1
测量

FM 350‑1
27.0 ENSET_UP 1) BOOL FALSE 启用正向的设置

（写入用户）

-

27.1 ENSET_DN 1) BOOL FALSE 启用反向的设置

（写入用户）

-

27.2 A_BIT1_2 BOOL FALSE 保留 保留

27.3 A_BIT1_3 BOOL FALSE 保留 保留

27.4 A_BIT1_4 BOOL FALSE 保留 保留

27.5 A_BIT1_5 BOOL FALSE 保留 保留

27.6 A_BIT1_6 BOOL FALSE 保留 保留

27.7 A_BIT1_7 BOOL FALSE 保留 保留

28.0 CTRL_DO0 1) BOOL FALSE 启用数字量输出 DO0
（写入用户）

启用数字量输出 DO0
（写入用户）

28.1 CTRL_DO1 1) BOOL FALSE 启用数字量输出 DO1
（写入用户）

启用数字量输出 DO1
（写入用户）

28.2 A_BIT2_2 BOOL FALSE 保留 保留

28.3 A_BIT2_3 BOOL FALSE 保留 保留

28.4 A_BIT2_4 BOOL FALSE 保留 保留

28.5 A_BIT2_5 BOOL FALSE 保留 保留

28.6 A_BIT2_6 BOOL FALSE 保留 保留

28.7 A_BIT2_7 BOOL FALSE 保留 保留

29.0 A_BIT3_0 BOOL FALSE 保留 保留

29.1 A_BIT3_1 BOOL FALSE 保留 保留

29.2 A_BIT3_2 BOOL FALSE 保留 保留

29.3 A_BIT3_3 BOOL FALSE 保留 保留

29.4 A_BIT3_4 BOOL FALSE 保留 保留

29.5 A_BIT3_5 BOOL FALSE 保留 保留

29.6 A_BIT3_6 BOOL FALSE 保留 保留

29.7 A_BIT3_7 BOOL FALSE 保留 保留

待读取值的传送区

30.0 LATCH_LOAD 1) DINT L#0 当前装载或锁存值（读取

用户）

当前测量值（读取用

户）

指令
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

        计数

FM 350‑1 / FM 450‑1
测量

FM 350‑1
34.0 ACT_CNTV 1) DINT L#0 当前计数值

（读取用户）

当前计数值

（读取用户）

错误编号

38.0 DA_ERR_W 1) WORD W#16#0 数据错误字

（读取用户）

数据错误字

（读取用户）

40.0 OT_ERR_B 1) BYTE B#16#0 操作错误字节

（读取用户）

操作错误字节

（读取用户）

反馈接口

41.0 E_BIT0_0 BOOL FALSE 保留 保留

41.1 STS_TFB BOOL FALSE 保留/测试空闲状态 保留

41.2 DIAG BOOL FALSE FM 350-1： 诊断事件（读

取用户）

FM 450-1： 保留

诊断事件（读取用户）

41.3 E_BIT0_3 BOOL FALSE 保留 保留

41.4 DATA_ERR 1) BOOL FALSE 数据错误位

（读取用户）

数据错误位

（读取用户）

41.5 E_BIT0_5 BOOL FALSE 保留 保留

41.6 E_BIT0_6 BOOL FALSE 保留 保留

41.7 PARA 1) BOOL FALSE 模块参数已分配

（读取用户）

模块参数已分配

（读取用户）

42.0 E_BYTE_0 BYTE B#16#0 保留 保留

43.0 STS_RUN 1) BOOL FALSE 计数器正在运行状态

（读取用户）

该位对应于计数器的位 20。

0 = LED CR 熄灭

1 = LED CR 点亮

计数器正在运行状态

（读取用户）

该位对应于计数器的

位 20。

0 = LED CR 熄灭

1 = LED CR 点亮

43.1 STS_DIR 1) BOOL FALSE 计数方向状态

（读取用户）

计数方向状态

（读取用户）

43.2 STS_ZERO 1) BOOL FALSE 过零状态

（读取用户）

测量结束

（读取用户）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

        计数

FM 350‑1 / FM 450‑1
测量

FM 350‑1
43.3 STS_OFLW 1) BOOL FALSE 上溢状态

（读取用户）

上溢状态

（读取用户）

43.4 STS_UFLW 1) BOOL FALSE 下溢状态

（读取用户）

下溢状态

（读取用户）

43.5 STS_SYNC 1) BOOL FALSE 计数器已同步状态（读取

用户）

-

43.6 STS_GATE 1) BOOL FALSE 内部门状态

（读取用户）

内部门状态

（读取用户）

43.7 STS_SW_G 1) BOOL FALSE 软件门状态

（读取用户）

软件门状态

（读取用户）

44.0 STS_SET 1) BOOL FALSE 数字量输入 SET 状态

（读取用户）

数字量输入 DI 置位状

态

（读取用户）

44.1 STS_LATCH 1) BOOL FALSE 新锁存值（仅在等时模式

下）/保留

-

44.2 STS_STA 1) BOOL FALSE 数字量输入 START 状态

（读取用户）

数字量输入 DI 启动状

态（读取用户）

44.3 STS_STP 1) BOOL FALSE 数字量输入 STOP 状态（读

取用户）

数字量输入 DI 停止状

态（读取用户）

44.4 STS_CMP1 1) BOOL FALSE 输出比较值 1 状态（读取

用户）

输出比较值 1 状态（读

取用户）

44.5 STS_CMP2 1) BOOL FALSE 输出比较值 2 状态（读取

用户）

输出比较值 2 状态（读

取用户）

44.6 STS_COMP1 1) BOOL FALSE 比较器 1 的保存状态/保留 -
44.7 STS_COMP2 1) BOOL FALSE 比较器 2 的保存状态/保留 -
45.0 E_BIT3_0 BOOL FALSE 保留 保留

45.1 E_BIT3_1 BOOL FALSE 保留 保留

45.2 E_BIT3_2 BOOL FALSE 保留 保留

45.3 E_BIT3_3 BOOL FALSE 保留 保留

45.4 E_BIT3_4 BOOL FALSE 保留 保留

45.5 E_BIT3_5 BOOL FALSE 保留 保留

45.6 E_BIT3_6 BOOL FALSE 保留 保留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

        计数

FM 350‑1 / FM 450‑1
测量

FM 350‑1
45.7 E_BIT3_7 BOOL FALSE 保留 保留

的参数 FM 450‑1
46.0 ACT_CMP1 1) DINT L#0 保留/当前比较值 1（读取

用户）

保留

50.0 ACT_CMP2 1) DINT L#0 保留/当前比较值 2（读取

用户）

保留

以下诊断信息通过 DIAG_INF 指令输入

54.0 MDL_DEFECT BOOL FALSE 模块故障 模块故障

54.1 INT_FAULT BOOL FALSE 内部错误 内部错误

54.2 EXT_FAULT BOOL FALSE 外部错误 外部错误

54.3 PNT_INFO BOOL FALSE 通道错误（DW 58 中进行

了详细分类）

通道错误（DW 58 中
进行了详细分类）

54.4 EXT_VOLTAGE BOOL FALSE 辅助电压故障 辅助电压故障

54.5 FLD_CNNCTR BOOL FALSE 前连接器 前连接器

54.6 NO_CONFIG BOOL FALSE 无参数分配 无参数分配

54.7 CONFIG_ERR BOOL FALSE 故障参数 故障参数

55.0 MDL_TYPE BYTE B#16#0 模块类型 模块类型

56.0 SUB_MDL_ERR BOOL FALSE 接口模块错误/缺失 接口模块错误/缺失 
56.1 COMM_FAULT BOOL FALSE 通信错误 通信错误

56.2 MDL_STOP BOOL FALSE RUN/STOP 工作模式显示 RUN/STOP 工作模式显

示

56.3 WTCH_DOG_FAULT BOOL FALSE 看门狗 (FM) 看门狗 (FM)
56.4 INT_PS_FLT BOOL FALSE 内部电源故障 内部电源故障

56.5 PRIM_BATT_FLT BOOL FALSE 电池监视 电池监视

56.6 BCKUP_BATT_FLT BOOL FALSE 缓冲区错误 缓冲区错误

56.7 RESERVED_2 BOOL FALSE 保留 保留

57.0 RACK_FLT BOOL FALSE 机架故障 机架故障

57.1 PROC_FLT BOOL FALSE CPU 故障 CPU 故障

57.2 EPROM_FLT BOOL FALSE EPROM 故障 EPROM 故障

57.3 RAM_FLT BOOL FALSE RAM 故障 RAM 故障

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

        计数

FM 350‑1 / FM 450‑1
测量

FM 350‑1
57.4 ADU_FLT BOOL FALSE ADU 故障 ADU 故障

57.5 FUSE_FLT BOOL FALSE 熔断器 熔断器

57.6 HW_INTR_FLT BOOL FALSE 硬件中断丢失 硬件中断丢失

57.7 RESERVED_3 BOOL FALSE 保留 保留

58.0 CH_TYPE BYTE B#16#0 通道类型 通道类型

59.0 LGTH_DIA BYTE B#16#0 每个通道的诊断数据的长

度

每个通道的诊断数据

的长度

60.0 CH_NO BYTE B#16#0 通道数量 通道数量

61.0 GRP_ERR1 BOOL FALSE 组错误通道 1 组错误通道 1
61.1 GRP_ERR2 BOOL FALSE 保留/组错误通道 2 不用于 FM 350
61.2 D_BIT7_2 BOOL FALSE DS1 字节 7 位 2 DS1 字节 7 位 2
61.3 D_BIT7_3 BOOL FALSE DS1 字节 7 位 3 DS1 字节 7 位 3
61.4 D_BIT7_4 BOOL FALSE DS1 字节 7 位 4 DS1 字节 7 位 4
61.5 D_BIT7_5 BOOL FALSE DS1 字节 7 位 5 DS1 字节 7 位 5
61.6 D_BIT7_6 BOOL FALSE DS1 字节 7 位 6 DS1 字节 7 位 6
61.7 D_BIT7_7 BOOL FALSE DS1 字节 7 位 7 DS1 字节 7 位 7
62.0 CH1_SIGA BOOL FALSE 通道 1，信号 A 错误 通道 1，信号 A 错误

62.1 CH1_SIGB BOOL FALSE 通道 1，信号 B 错误 通道 1，信号 B 错误

62.2 CH1_SIGZ BOOL FALSE 通道 1，零信号错误 通道 1，零信号错误

62.3 CH1_BETW BOOL FALSE 通道 1，通道间错误 通道 1，通道间错误

62.4 CH1_5V2 BOOL FALSE 通道 1，传感器电源 5.2V 
错误

通道 1，传感器电源 
5.2V 错误

62.5 D_BIT8_5 BOOL FALSE DS1 字节 8 位 5 DS1 字节 8 位 5
62.6 D_BIT8_6 BOOL FALSE DS1 字节 8 位 6 DS1 字节 8 位 6
62.7 D_BIT8_7 BOOL FALSE DS1 字节 8 位 7 DS1 字节 8 位 7
63.0 D_BYTE9 BYTE B#16#0 DS1 字节 9 DS1 字节 9
64.0 CH2_SIGA BOOL FALSE 保留/通道 2，信号 A 错误 保留

64.1 CH2_SIGB BOOL FALSE 保留/通道 2，信号 B 错误 保留

64.2 CH2_SIGZ BOOL FALSE 保留/通道 2，零信号错误 保留

64.3 CH2_BETW BOOL FALSE 保留/通道 2，通道间错误 保留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

        计数

FM 350‑1 / FM 450‑1
测量

FM 350‑1
64.4 CH2_5V2 BOOL FALSE 保留/通道 2，传感器电源 

5.2V 错误

保留

64.5 D_BIT10_5 BOOL FALSE DS1 字节 10 位 5 DS1 字节 10 位 5
64.6 D_BIT10_6 BOOL FALSE DS1 字节 10 位 6 DS1 字节 10 位 6
64.7 D_BIT10_7 BOOL FALSE DS1 字节 10 位 7 DS1 字节 10 位 7
65.0 D_BYTE11 BYTE B#16#0 DS1 字节 11 DS1 字节 11
66.0 D_BYTE12 BYTE B#16#0 DS1 字节 12 DS1 字节 12
67.0 D_BYTE13 BYTE B#16#0 DS1 字节 13 DS1 字节 13
68.0 D_BYTE14 BYTE B#16#0 DS1 字节 14 DS1 字节 14
69.0 D_BYTE15 BYTE B#16#0 DS1 字节 15 DS1 字节 15
1) 使用 FM x50-1 时，DB 中可以/必须输入或读取的变量

使用 CNT_CTL1 传送值 (S7-300, S7-400)

值传送   
通过设置以下指令参数来传送特定于操作模式的值：

模式 指令参数

计数 L_DIRECT, L_PREPAR, T_CMP_V1, T_CMP_V2, C_DOPARA
测量 L_PREPAR, T_CMP_V1, T_CMP_V2, C_DOPARA

必须预先将要传送的值置于 DB 中。

另请参见：

• 用于值传送的 DB 参数（计数模式） (页 8024)
• 用于值传送的 DB 参数（计数模式） (页 8026)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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可以同时传送多个值：

操作模式 ... 可以同时传送

计数 装载值 （DB 参数 LOAD_VAL）
比较值 1 （DB 参数 CMP_V1）
比较值 2 （DB 参数 CMP_V2）

测量 下限 （DB 参数 LOAD_VAL）
上限 （DB 参数 CMP_V1）
更新时间 （DB 参数 CMP_V2）

如果传送了错误值，必须在 FM 350‑1 可接受更多值之前使用 OT_ERR_A 确认此操作员错误。 
然后，您应该纠正因操作员错误而被拒绝的值，并重新传送。

说明

如果使用 L_DIRECT、L_PREPAR、T_CMP_V1 或 T_CMP_V2 指令参数来装载 LOAD_VAL、
CMP_V1 或 CMP_V2 值，则无法同时使用 C_DOPARA 指令参数来重新组态参数。

这可能会导致需要使用 OT_ERR_A 确认的 OT_ERR 操作错误。

传送值所需的时间

请参见下表获得传送值所需的时间：

使用 FM 350‑1 时间要求

集中式 至少 4 个 OB 1 周期

分布式（非等时模式） 至少 5 个 PROFIBUS DP 周期

分布式（等时模式）  
• 只传送一个值时 • 5 个 PROFIBUS DP 周期

• 同时启动多个值的传送时  
  • 对于第 1 个值：

• 对于第 2 个值：

• 对于第 3 个值：

• 启动后 5 个 PROFIBUS DP 周期

• 启动后 6 个 PROFIBUS DP 周期

• 启动后 7 个 PROFIBUS DP 周期

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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用于传送值的 DB 参数（计数模式） (S7-300, S7-400)

准备工作

调用 CNT_CTRL (页 8009)、CNT_CTL1 (页 8011) 或 CNT_CTL2 (页 8014) 指令之前，需要将

以下有效数据写入数据块：

• 模块地址（DB 地址 6.0）
• 通道起始地址（DB 地址 8.0）
• 用户数据接口的长度（DB 地址 12.0）
这些数据应在每次启动时传送到 OB 100 中的 DB。

用于传送值的 DB 参数（计数模式）  
下表列出了要将 LOAD_VAL、CMP_V1 和 CMP_V2 参数传送到的 DB 区域。

参数 LOAD_VAL（字节 14 到 17）具有两种含义：

• 如果置位 L_DIRECT 或 L_PREPAR 指令参数，则会将 LOAD_VAL 解释为装载值。

• 如果置位指令参数 C_DOPARA，则可以使用字节 14 来定义输出 DO0 和 DO1 的特性。 字
节 15 和 16 被解译为滞后和脉冲宽度。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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在任何时候都只能置位 L_DIRECT、L_PREPAR 和 C_DOPARA 指令参数中的一个。

DB
地址

参数 数据类

型

含义

14.0 LOAD_VA
L

DINT 装载值；使用指令参数 L_DIRECT 进行直接和准备装载

装载值；使用指令参数 L_PREPAR 进行准备装载

输出 DO0 和 DO1 的特性、滞后和脉冲宽度；使用 C_DOPARA 指令参数定义：

位 3 位 2 位 1 位 0 输出 DO0 的响应

x 0 0 0 未激活

x 0 0 1 从比较值到上限时激活

x 0 1 0 从比较值到下限时激活

x 0 1 1 达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激活

x 1 0 0 达到脉冲宽度（向上）的比较值时激活

x 1 0 1 达到脉冲宽度（向下）的比较值时激活

位 7 位 6 位 5 位 4 输出 DO1 的特性

x 0 0 0 未激活

x 0 0 1 从比较值到上限时激活

x 0 1 0 从比较值到下限时激活

x 0 1 1 达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激活

x 1 0 0 达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活

x 1 0 1 达到向下计数脉冲宽度的比较值时激活

x 1 1 0 在比较值处切换

15.0 滞后（取值范围为 0 到 255）
16.0 脉冲宽度（取值范围为 0 到 250）
17.0 保留 = 0
18.0 CMP_V1 DINT 比较值 1；使用 T_CMP_V1 指令参数装载

22.0 CMP_V2 DINT 比较值 2；使用 T_CMP_V2 指令参数装载

x = 不相关

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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用于传送值的 DB 参数（测量模式） (S7-300, S7-400)

准备工作

调用 CNT_CTRL (页 8009)、CNT_CTL1 (页 8011) 或 CNT_CTL2 (页 8014) 指令之前，需要将

以下有效数据写入数据块：

• 模块地址（DB 地址 6.0）
• 通道起始地址（DB 地址 8.0）
• 用户数据接口的长度（DB 地址 12.0）
这些数据应在每次启动时传送到 OB 100 中的 DB。

用于传送值的 DB 参数（测量模式）  
下表列出了要将 LOAD_VAL、CMP_V1 和 CMP_V2 参数传送到的 DB 区域。

参数 LOAD_VAL（字节 14 到 17）具有两种含义：

• 如果置位 L_PREPAR 指令参数，则会将 LOAD_VAL 解释为下限。

• 如果置位指令参数 C_DOPARA，则可以使用字节 14 来指定输出 DO0 的特性。

在任何时候都只能置位 L_PREPAR 和 C_DOPARA 指令参数中的一个。

DB
地址

参数 数据类

型

含义

14.0 LOAD_VAL DINT 下限；使用 L_PREPAR 指令参数装载

DO0 的特性；在 C_DOPARA 指令参数中指定

位 2 到 7 位 1 位 0 输出 DO0 的响应

不相关 0 0 不比较

不相关 0 1 超出限值时激活

不相关 1 0 超出下限时激活

不相关 1 1 超出上限时激活

15.0 保留 = 0
16.0 保留 = 0
17.0 保留 = 0
18.0 CMP_V1 DINT 上限；使用 T_CMP_V1 指令参数装载

22.0 CMP_V2 DINT 更新时间；使用 T_CMP_V2 指令参数装载

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FM 350-2 计数 (S7-300, S7-400)

CNT2WRPN (S7-300, S7-400)

说明    
可以使用 CNT2WRPN 指令通过写入作业来装载计数器模块的计数器和比较器。 为此，需要

为每个模块调用一次 CNT2WRPN 指令。

只有必须在运行时重新装载计数器和比较器的情况下，才应将 CNT2WRPN 指令集成到用户

程序中。

工作原理   
CNT2WRPN 指令执行计数器 DB (页 8030) 中的写入命令 (页 8040) (JOB_WR)，传送计数器 DB 
中的相应数据并指示写入命令的状态 (页 8042)。 写入命令在内部使用 WRREC 指令进行处

理，返回代码被传递到 WRREC 指令。

调用   
在循环或时间控制的程序中可调用 CNT2WRPN 指令。 不允许在事件驱动的中断程序中调用。

执行写入作业之前，必须在与写入命令相关联的数据区中分配合适的值。 必须完成 后一

个写入命令，即，从计数器 DB (页 8030) 中删除 JOB_WR.NO（数据字节 DBB0）。

参数   

参数 声明 数据类型 说明 用户操作 指令操作

DB_NO INPUT WORD 计数器数据块的编号 输入此参数 查询此参数

RET_VAL OUTPUT INT 指令 WRREC 的返回代码 查询此参数 输入此参数

CNT2RDPN (S7-300, S7-400)

说明    
可以使用 CNT2RDPN 指令通过读取作业来读取计数器模块的计数器值和测量值。 周期性地

为每个模块调用一次 CNT2RDPN 指令来执行此操作。

除非不处理读取作业，否则不要将 CNT2RDPN 指令集成到用户程序中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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工作原理   
该指令执行计数器 DB (页 8030) 中的读取命令 (页 8043) (JOB_RD)，向计数器 DB 传送相应

数据并指示读取命令的状态 (页 8044)。 读取命令在内部使用 RDREC 指令进行处理，返回代

码被传递到 RDREC 指令。

调用   
在循环或时间控制的程序中可调用 CNT2RDPN 指令。 不允许在事件驱动的中断程序中调用。

必须完成 后一个读取命令，即，从计数器 DB (页 8030) 中删除 JOB_RD.NO（数据字节 
DBB2）。

参数   

参数 声明 数据类型 说明 用户操作 指令操作

DB_NO INPUT WORD 计数器数据块的编号 输入此参数 查询此参数

RET_VAL OUTPUT INT 指令 RDREC 的返回代码 查询此参数 输入此参数

CNT2_CTR (S7-300, S7-400)

说明    
CNT2_CTR 指令用于控制数字量输出（启用和禁用）以及计数器模块的软件门。 此外，还可

以接收模块的反馈信号。

工作原理   
CNT2_CTR 指令 
• 初始化计数器 DB (页 8030)。
• 传送计数器 DB（CONTROL_SIGNALS (页 8039) 结构）模块中的计数器信号。

• 读取反馈信号。计数器 DB 中的指令将读取值保存到 CHECKBACK_SIGNALS (页 8039) 结
构中。

调用   
可以周期性地为每个模块使用 CNT2_CTR 指令（在 OB1 或循环中断中）。 不允许在中断程

序中调用。

指令
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调用 CNT2_CTR 指令前，在计数器 DB (页 8030) 的 CONTROL_SIGNALS 结构中输入当前控

制信号。 完成对 CNT2_CTR 指令的调用后，计数器 DB 的 CHECKBACK_SIGNALS 结构中的反

馈信号将更新，以供进一步处理使用。

参数   

参数 声明 数据类型 说明 用户操作 指令操作

DB_NO INPUT WORD 计数器数据块的编号 输入此参数 查询此参数

DIAG_RD (S7-300, S7-400)

说明    
DIAG_RD 指令可用于装载计数器 DB 中的诊断中断数据。 

工作原理   
DIAG_RD 指令从计数器模块读取 16 个字节的诊断数据，并将这些数据输入到计数器 DB 
(页 8030) 的 DIAGNOSTIC_IN_INFO 数据区。 这些数据包含整个模块（跨所有计数器）的诊

断状态。 在调用 RDSYSST 指令时内部读取诊断数据。 此指令的返回代码将以 RET_VAL 的形

式进行传递。

调用   
只能在中断程序中调用 DIAG_RD 指令。

参数   

参数 声明 数据类型 说明 用户操作 指令操作

DB_NO INPUT WORD 计数器数据块的编号 输入此参数 查询此参数

RET_VAL OUTPUT INT 指令 RDSYSST 的返回代码 查询此参数 输入此参数

指令
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FM 350-2 计数器 V2 的其它参考 (S7-300, S7-400)

计数器数据块 (S7-300, S7-400)

用途

计数器数 DB 是用户程序和 FM 350‑2 之间的数据接口。 它包含并应用控制和操作模块所需

的所有数据。 
在对模块进行参数分配之前，必须给计数器 DB 提供以下有效数据。

• 模块地址（地址 12.0）
• 通道起始地址（地址 14.0）
• DS-OFFSET（地址 18.0），设置为 0

内容

下表显示了计数器 DB 的内容。

说明

请勿更改未在此表中列出的任何数据。

地址 变量 数据类型 初始值 注释

0.0 NO BYTE B#16#0 编号

1.0 BUSY BOOL FALSE TRUE： 写入命令正在执行

FALSE： 写入命令未在执行

1.1 DONE BOOL FALSE TRUE： 写入命令已完成

FALSE： 写入命令未完成

1.2 IMPOSS BOOL FALSE TRUE： 写入命令不可执行

FALSE： 写入命令可以执行

1.3 UNKNOWN BOOL FALSE TRUE： 写入命令未知

FALSE： 写入命令已知

2.0 NO BYTE B#16#0 编号

3.0 BUSY BOOL FALSE TRUE： 读取命令正在执行

FALSE： 读取命令未在执行

指令
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

3.1 DONE BOOL FALSE TRUE： 读取命令已完成

FALSE： 读取命令未完成

3.2 IMPOSS BOOL FALSE TRUE： 读取命令不可执行

FALSE： 读取命令可以执行

3.3 UNKNOWN BOOL FALSE TRUE： 读取命令未知

FALSE： 读取命令已知

4.0 RESERV_0 ARRAY 
[1..3] OF 
WORD

W#16#0 保留

10.0 RESERV_1 WORD W#16#0 保留

12.0 MOD_ADR WORD W#16#0 模块地址

14.0 CH_ADR DWORD DW#16#0 通道地址

18.0 DS_OFFS BYTE B#16#0 偏移数据块

19.0 RESERV_2 BYTE B#16#0 保留

20.0 BIT0_0 BOOL FALSE 保留

20.1 BIT0_1 BOOL FALSE 保留

20.2 BIT0_2 BOOL FALSE 保留

20.3 BIT0_3 BOOL FALSE 保留

20.4 BIT0_4 BOOL FALSE 保留

20.5 BIT0_5 BOOL FALSE 保留

20.6 BIT0_6 BOOL FALSE 保留

20.7 BIT0_7 BOOL FALSE 保留

21.0 CTRL_DQ0 BOOL FALSE TRUE： 输出 0 已启用

FALSE： 输出 0 未启用

21.1 CTRL_DQ1 BOOL FALSE TRUE： 输出 1 已启用

FALSE： 输出 1 未启用

21.2 CTRL_DQ2 BOOL FALSE TRUE： 输出 2 已启用

FALSE： 输出 2 未启用

21.3 CTRL_DQ3 BOOL FALSE TRUE： 输出 3 已启用

FALSE： 输出 3 未启用

21.4 CTRL_DQ4 BOOL FALSE TRUE： 输出 4 已启用

FALSE： 输出 4 未启用

指令
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

21.5 CTRL_DQ5 BOOL FALSE TRUE： 输出 5 已启用

FALSE： 输出 5 未启用

21.6 CTRL_DQ6 BOOL FALSE TRUE： 输出 6 已启用

FALSE： 输出 6 未启用

21.7 CTRL_DQ7 BOOL FALSE TRUE： 输出 7 已启用

FALSE： 输出 7 未启用

22.0 SET_DQ0 BOOL FALSE TRUE： 输出 0 置位

FALSE： 输出 0 未置位

22.1 SET_DQ1 BOOL FALSE TRUE： 输出 1 置位

FALSE： 输出 1 未置位

22.2 SET_DQ2 BOOL FALSE TRUE： 输出 2 置位

FALSE： 输出 2 未置位

22.3 SET_DQ3 BOOL FALSE TRUE： 输出 3 置位

FALSE： 输出 3 未置位

22.4 SET_DQ4 BOOL FALSE TRUE： 输出 4 置位

FALSE： 输出 4 未置位

22.5 SET_DQ5 BOOL FALSE TRUE： 输出 5 置位

FALSE： 输出 5 未置位

22.6 SET_DQ6 BOOL FALSE TRUE： 输出 6 置位

FALSE： 输出 6 未置位

22.7 SET_DQ7 BOOL FALSE TRUE： 输出 7 置位

FALSE： 输出 7 未置位

23.0 SW_GATE0 BOOL FALSE TRUE： 计数器 0 的软件门打开

FALSE： 计数器 0 的软件门关闭

23.1 SW_GATE1 BOOL FALSE TRUE： 计数器 1 的软件门打开

FALSE： 计数器 1 的软件门关闭

23.2 SW_GATE2 BOOL FALSE TRUE： 计数器 2 的软件门打开

FALSE： 计数器 2 的软件门关闭

23.3 SW_GATE3 BOOL FALSE TRUE： 计数器 3 的软件门打开

FALSE： 计数器 3 的软件门关闭

23.4 SW_GATE4 BOOL FALSE TRUE： 计数器 4 的软件门打开

FALSE： 计数器 4 的软件门关闭

指令
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

23.5 SW_GATE5 BOOL FALSE TRUE： 计数器 5 的软件门打开

FALSE： 计数器 5 的软件门关闭

23.6 SW_GATE6 BOOL FALSE TRUE： 计数器 6 的软件门打开

FALSE： 计数器 6 的软件门关闭

23.7 SW_GATE7 BOOL FALSE TRUE： 计数器 7 的软件门打开

FALSE： 计数器 7 的软件门关闭

24.0 CTRL_DWORD1 DWORD DW#16#0 保留

28.0 CTRL_DWORD2 DWORD DW#16#0 保留

32.0 CTRL_DWORD3 DWORD DW#16#0 保留

36.0 BIT0_0 BOOL FALSE 保留

36.1 STS_TFB BOOL FALSE TRUE： PG 模式激活

FALSE： 无 PG 模式

36.2 BIT0_2 BOOL FALSE 保留

36.3 BIT0_3 BOOL FALSE 保留

36.4 DATA_ERR BOOL FALSE 数据错误

36.5 BIT0_5 BOOL FALSE 保留

36.6 BIT0_6 BOOL FALSE 保留

36.7 PARA BOOL FALSE TRUE： 模块参数已分配

FALSE： 模块参数未分配

37.0 STS_CMP0 BOOL FALSE TRUE： 比较器 0 已寻址

FALSE： 比较器 0 未寻址

37.1 STS_CMP1 BOOL FALSE TRUE： 比较器 1 已寻址

FALSE： 比较器 1 未寻址

37.2 STS_CMP2 BOOL FALSE TRUE： 比较器 2 已寻址

FALSE： 比较器 2 未寻址

37.3 STS_CMP3 BOOL FALSE TRUE： 比较器 3 已寻址

FALSE： 比较器 3 未寻址

37.4 STS_CMP4 BOOL FALSE TRUE： 比较器 4 已寻址

FALSE： 比较器 4 未寻址

37.5 STS_CMP5 BOOL FALSE TRUE： 比较器 5 已寻址

FALSE： 比较器 5 未寻址

指令
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

37.6 STS_CMP6 BOOL FALSE TRUE： 比较器 6 已寻址

FALSE： 比较器 6 未寻址

37.7 STS_CMP7 BOOL FALSE TRUE： 比较器 7 已寻址

FALSE： 比较器 7 未寻址

38.0 STS_UFLW0 BOOL FALSE TRUE： 计数器 0 下溢

FALSE： 计数器 0 未下溢

38.1 STS_UFLW1 BOOL FALSE TRUE： 计数器 1 下溢

FALSE： 计数器 1 未下溢

38.2 STS_UFLW2 BOOL FALSE TRUE： 计数器 2 下溢

FALSE： 计数器 2 未下溢

38.3 STS_UFLW3 BOOL FALSE TRUE： 计数器 3 下溢

FALSE： 计数器 3 未下溢

38.4 STS_UFLW4 BOOL FALSE TRUE： 计数器 4 下溢

FALSE： 计数器 4 未下溢

38.5 STS_UFLW5 BOOL FALSE TRUE： 计数器 5 下溢

FALSE： 计数器 5 未下溢

38.6 STS_UFLW6 BOOL FALSE TRUE： 计数器 6 下溢

FALSE： 计数器 6 未下溢

38.7 STS_UFLW7 BOOL FALSE TRUE： 计数器 7 下溢

FALSE： 计数器 7 未下溢

39.0 STS_OFLW0 BOOL FALSE TRUE： 计数器 0 上溢

FALSE： 计数器 0 未上溢

39.1 STS_OFLW1 BOOL FALSE TRUE： 计数器 1 上溢

FALSE： 计数器 1 未上溢

39.2 STS_OFLW2 BOOL FALSE TRUE： 计数器 2 上溢

FALSE： 计数器 2 未上溢

39.3 STS_OFLW3 BOOL FALSE TRUE： 计数器 3 上溢

FALSE： 计数器 3 未上溢

39.4 STS_OFLW4 BOOL FALSE TRUE： 计数器 4 上溢

FALSE： 计数器 4 未上溢

39.5 STS_OFLW5 BOOL FALSE TRUE： 计数器 5 上溢

FALSE： 计数器 5 未上溢

指令
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

39.6 STS_OFLW6 BOOL FALSE TRUE： 计数器 6 上溢

FALSE： 计数器 6 未上溢

39.7 STS_OFLW7 BOOL FALSE TRUE： 计数器 7 上溢

FALSE： 计数器 7 未上溢

40.0 STS_DIR0 BOOL FALSE TRUE： 计数器 0 计数方向为反向

FALSE： 计数器 0 计数方向为正向

40.1 STS_DIR1 BOOL FALSE TRUE： 计数器 1 计数方向为反向

FALSE： 计数器 1 计数方向为正向

40.2 STS_DIR2 BOOL FALSE TRUE： 计数器 2 计数方向为反向

FALSE： 计数器 2 计数方向为正向

40.3 STS_DIR3 BOOL FALSE TRUE： 计数器 3 计数方向为反向

FALSE： 计数器 3 计数方向为正向

40.4 STS_DIR4 BOOL FALSE TRUE： 计数器 4 计数方向为反向

FALSE： 计数器 4 计数方向为正向

40.5 STS_DIR5 BOOL FALSE TRUE： 计数器 5 计数方向为反向

FALSE： 计数器 5 计数方向为正向

40.6 STS_DIR6 BOOL FALSE TRUE： 计数器 6 计数方向为反向

FALSE： 计数器 6 计数方向为正向

40.7 STS_DIR7 BOOL FALSE TRUE： 计数器 7 计数方向为反向

FALSE： 计数器 7 计数方向为正向

41.0 STS_DI0 BOOL FALSE TRUE： 数字量输入 0 置位

FALSE： 数字量输入 0 未置位

41.1 STS_DI1 BOOL FALSE TRUE： 数字量输入 1 置位

FALSE： 数字量输入 1 未置位

41.2 STS_DI2 BOOL FALSE TRUE： 数字量输入 2 置位

FALSE： 数字量输入 2 未置位

41.3 STS_DI3 BOOL FALSE TRUE： 数字量输入 3 置位

FALSE： 数字量输入 3 未置位

41.4 STS_DI4 BOOL FALSE TRUE： 数字量输入 4 置位

FALSE： 数字量输入 4 未置位

41.5 STS_DI5 BOOL FALSE TRUE： 数字量输入 5 置位

FALSE： 数字量输入 5 未置位

指令
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

41.6 STS_DI6 BOOL FALSE TRUE： 数字量输入 6 置位

FALSE： 数字量输入 6 未置位

41.7 STS_DI7 BOOL FALSE TRUE： 数字量输入 7 置位

FALSE： 数字量输入 7 未置位

42.0 STS_DQ0 BOOL FALSE TRUE： 数字量输出 0 置位

FALSE： 数字量输出 0 未置位

42.1 STS_DQ1 BOOL FALSE TRUE： 数字量输出 1 置位

FALSE： 数字量输出 1 未置位

42.2 STS_DQ2 BOOL FALSE TRUE： 数字量输出 2 置位

FALSE： 数字量输出 2 未置位

42.3 STS_DQ3 BOOL FALSE TRUE： 数字量输出 3 置位

FALSE： 数字量输出 3 未置位

42.4 STS_DQ4 BOOL FALSE TRUE： 数字量输出 4 置位

FALSE： 数字量输出 4 未置位

42.5 STS_DQ5 BOOL FALSE TRUE： 数字量输出 5 置位

FALSE： 数字量输出 5 未置位

42.6 STS_DQ6 BOOL FALSE TRUE： 数字量输出 6 置位

FALSE： 数字量输出 6 未置位

42.7 STS_DQ7 BOOL FALSE TRUE： 数字量输出 7 置位

FALSE： 数字量输出 7 未置位

43.0 STS_GATE0 BOOL FALSE TRUE： 计数器 0 的内部门打开

FALSE： 计数器 0 的内部门关闭

43.1 STS_GATE1 BOOL FALSE TRUE： 计数器 1 的内部门打开

FALSE： 计数器 1 的内部门关闭

43.2 STS_GATE2 BOOL FALSE TRUE： 计数器 2 的内部门打开

FALSE： 计数器 2 的内部门关闭

43.3 STS_GATE3 BOOL FALSE TRUE： 计数器 3 的内部门打开

FALSE： 计数器 3 的内部门关闭

43.4 STS_GATE4 BOOL FALSE TRUE： 计数器 4 的内部门打开

FALSE： 计数器 4 的内部门关闭

43.5 STS_GATE5 BOOL FALSE TRUE： 计数器 5 的内部门打开

FALSE： 计数器 5 的内部门关闭

指令
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

43.6 STS_GATE6 BOOL FALSE TRUE： 计数器 6 的内部门打开

FALSE： 计数器 6 的内部门关闭

43.7 STS_GATE7 BOOL FALSE TRUE： 计数器 7 的内部门打开

FALSE： 计数器 7 的内部门关闭

44 USER_STAT_WORD0 WORD W#16#0 计数/测量值，取决于参数分配

46 USER_STAT_WORD1 WORD W#16#0 计数/测量值，取决于参数分配

48 USER_STAT_WORD2 WORD W#16#0 计数/测量值，取决于参数分配

50 USER_STAT_WORD3 WORD W#16#0 计数/测量值，取决于参数分配

52 LOAD-VAL0 DINT L#0 直接装载计数器 0
56 LOAD-VAL1 DINT L#0 直接装载计数器 1
60 LOAD-VAL2 DINT L#0 直接装载计数器 2
64 LOAD-VAL3 DINT L#0 直接装载计数器 3
68 LOAD-VAL4 DINT L#0 直接装载计数器 4
72 LOAD-VAL5 DINT L#0 直接装载计数器 5
76 LOAD-VAL6 DINT L#0 直接装载计数器 6
80 LOAD-VAL7 DINT L#0 直接装载计数器 7
84 LOAD-PREPARE-VAL0 DINT L#0 正在准备装载计数器 0
88 LOAD-PREPARE-VAL1 DINT L#0 正在准备装载计数器 1
92 LOAD-PREPARE-VAL2 DINT L#0 正在准备装载计数器 2
96 LOAD-PREPARE-VAL3 DINT L#0 正在准备装载计数器 3
100 LOAD-PREPARE-VAL4 DINT L#0 正在准备装载计数器 4
104 LOAD-PREPARE-VAL5 DINT L#0 正在准备装载计数器 5
108 LOAD-PREPARE-VAL6 DINT L#0 正在准备装载计数器 6
112 LOAD-PREPARE-VAL7 DINT L#0 正在准备装载计数器 7
116 CMP-VAL0 DINT L#0 装载比较器 0
120 CMP-VAL1 DINT L#0 装载比较器 1
124 CMP-VAL2 DINT L#0 装载比较器 2
128 CMP-VAL3 DINT L#0 装载比较器 3
132 CMP-VAL4 DINT L#0 装载比较器 4
136 CMP-VAL5 DINT L#0 装载比较器 5
140 CMP-VAL6 DINT L#0 装载比较器 6

指令
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

144 CMP-VAL7 DINT L#0 装载比较器 7
148 ACT_CNTV0 DINT L#0 当前计数 0 
152 ACT_MSRV0 DINT L#0 测量结果 0
156 ACT_CNTV1 DINT L#0 当前计数 1
160 ACT_MSRV1 DINT L#0 测量结果 1
164 ACT_CNTV2 DINT L#0 当前计数 2 
168 ACT_MSRV2 DINT L#0 测量结果 2
172 ACT_CNTV3 DINT L#0 当前计数 3
176 ACT_MSRV3 DINT L#0 测量结果 3
180 ACT_CNTV4 DINT L#0 当前计数 4
184 ACT_MSRV4 DINT L#0 测量结果 4
188 ACT_CNTV5 DINT L#0 当前计数 5
192 ACT_MSRV5 DINT L#0 测量结果 5
196 ACT_CNTV6 DINT L#0 当前计数 6
200 ACT_MSRV6 DINT L#0 测量结果 6
204 ACT_CNTV7 DINT L#0 当前计数 7
208 ACT_MSRV7 DINT L#0 测量结果 7
212.0 BYTE0 BYTE B#16#0 保留

213.0 BYTE1 BYTE B#16#0 保留

214.0 BYTE2 BYTE B#16#0 保留

215.0 BYTE3 BYTE B#16#0 保留

216.0 BYTE4 BYTE B#16#0 通道类型

217.0 BYTE5 BYTE B#16#0 通道信息长度

218.0 BYTE6 BYTE B#16#0 通道数

219.0 BYTE7 BYTE B#16#0 通道错误矢量

220.0 BYTE8 BYTE B#16#0 计数器 0 错误

221.0 BYTE9 BYTE B#16#0 计数器 1 错误

222.0 BYTE10 BYTE B#16#0 计数器 2 错误

223.0 BYTE11 BYTE B#16#0 计数器 3 错误

224.0 BYTE12 BYTE B#16#0 计数器 4 错误

225.0 BYTE13 BYTE B#16#0 计数器 5 错误

指令
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地址 变量 数据类型 初始值 注释

226.0 BYTE14 BYTE B#16#0 计数器 6 错误

227.0 BYTE15 BYTE B#16#0 计数器 7 错误

CONTROL_SIGNALS (S7-300, S7-400)

CONTROL_SIGNALS

地址 参数 数据类型 初始值 说明

21.0 … 7 CTRL_DQ0 … 7 BOOL FALSE 启用数字量输出 0 ... 7
22.0 … 7 SET_DQ0 … 7 BOOL FALSE 触发数字量输出 0 ... 7
23.0 … 7 SW_GATE0 … 7 BOOL FALSE 软件门计数器 0 ... 7

CHECKBACK_SIGNALS (S7-300, S7-400)

CHECKBACK_SIGNALS

地址 参数 数据类

型 
初始值 说明

36.1 STS_TFB BOOL FALSE TRUE： 编程设备 (PG) 模式激活，不能用 CPU 进
行控制

FALSE： 取消选择编程设备 (PG) 模式

36.4 DATA_ERR BOOL FALSE TRUE： 发生数据错误

FALSE： 没有数据错误

36.7 PARA BOOL FALSE TRUE： 计数器模块参数已分配，所有其它 
CHECKBACK_SIGNALS 有效

FALSE： 未分配计数器模块参数

37.0 … 7 STS_CMP0 … 7 BOOL FALSE 状态比较器 0 ... 7
需要在调用 CNT2_CTR 指令后对状态进行评估，因

为随后会将状态复位。

38.0 … 7 STS_UFLW0 … 7 BOOL FALSE 计数器 0 ... 7 的超出下限状态

需要在调用 CNT2_CTR 指令后对状态进行评估，因

为随后会将状态复位。

指令
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地址 参数 数据类

型 
初始值 说明

39.0 … 7 STS_OFLW0 … 7 BOOL FALSE 计数器 0 ... 7 的超出上限状态

需要在调用 CNT2_CTR 指令后对状态进行评估，因

为随后会将状态复位。

40.0 … 7 STS_DIR0 … 7 BOOL FALSE 计数器 0 ... 7 的计数方向状态

需要在调用 CNT2_CTR 指令后对状态进行评估，因

为随后会将状态复位。

41.0 … 7 STS_DI0 … 7 BOOL FALSE 数字量输入 0 ... 7 的状态

42.0 … 7 STS_DQ0 … 7 BOOL FALSE 数字量输出 0 ... 7 的状态

43.0 … 7 STS_GATE0 … 7 BOOL FALSE 计数器 0 ... 7 的内部门状态

44 USER_STAT_DWORD0 WORD W#16#0 计数/测量值，取决于参数分配

46 USER_STAT_DWORD1 WORD W#16#0 计数/测量值，取决于参数分配

48 USER_STAT_DWORD2 WORD W#16#0 计数/测量值，取决于参数分配

50 USER_STAT_DWORD3 WORD W#16#0 计数/测量值，取决于参数分配

写入作业 (S7-300, S7-400)

写入命令   
通过在 JOB_WR.NO 中输入新写入命令来启动写入命令。 允许进行以下写入作业：

JOB_WR.N
O
(DBB0)

CNT2_CHANTYPE 中的条目 计数器 DB 
中的地址

计数模式的含义 测量模式的含义

0 无 无 无写入命令/ 后一个写入命令已完成

10 LOAD_VAL0 52 直接装载计数器 0 装载下限 0
11 LOAD_VAL1 56 直接装载计数器 1 装载下限 1
12 LOAD_VAL2 60 直接装载计数器 2 装载下限 2
13 LOAD_VAL3 64 直接装载计数器 3 装载下限 3
14 LOAD_VAL4 68 直接装载计数器 4 装载下限 4
15 LOAD_VAL5 72 直接装载计数器 5 装载下限 5
16 LOAD_VAL6 76 直接装载计数器 6 装载下限 6
17 LOAD_VAL7 80 直接装载计数器 7 装载下限 7

指令
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JOB_WR.N
O
(DBB0)

CNT2_CHANTYPE 中的条目 计数器 DB 
中的地址

计数模式的含义 测量模式的含义

20 LOAD_PREPARE_VAL0 84 正在准备装载计数器 0 装载上限 0
21 LOAD_PREPARE_VAL1 88 正在准备装载计数器 1 装载上限 1
22 LOAD_PREPARE_VAL2 92 正在准备装载计数器 2 装载上限 2
23 LOAD_PREPARE_VAL3 96 正在准备装载计数器 3 装载上限 3
24 LOAD_PREPARE_VAL4 100 正在准备装载计数器 4 装载上限 4
25 LOAD_PREPARE_VAL5 104 正在准备装载计数器 5 装载上限 5
26 LOAD_PREPARE_VAL6 108 正在准备装载计数器 6 装载上限 6
27 LOAD_PREPARE_VAL7 112 正在准备装载计数器 7 装载上限 7
30 CMP_VAL0 116 装载比较器 0  
31 CMP_VAL1 120 装载比较器 1  
32 CMP_VAL2 124 装载比较器 2  
33 CMP_VAL3 128 装载比较器 3  
34 CMP_VAL4 132 装载比较器 4  
35 CMP_VAL5 136 装载比较器 5  
36 CMP_VAL6 140 装载比较器 6  
37 CMP_VAL7 144 装载比较器 7  
40 LOAD_VAL0 到 LOAD_VAL3 52 到 67 直接装载计数器 0 到 3 装载下限 0 到 3
41 LOAD_VAL4 到 LOAD_VAL7 68 到 83 直接装载计数器 4 到 7 装载下限 4 到 7
42 LOAD_VAL0 到 LOAD_VAL7 52 到 83 直接装载计数器 0 到 7 装载下限 0 到 7
50 LOAD_PREPARE_VAL0 到 

LOAD_PREPARE_VAL3
84 到 99 正在准备装载计数器 0 到 3 装载上限 0 到 3

51 LOAD_PREPARE_VAL4 到 
LOAD_PREPARE_VAL7

100 到 111 正在准备装载计数器 4 到 7 装载上限 4 到 7

52 LOAD_PREPARE_VAL0 到 
LOAD_PREPARE_VAL7

84 到 111 正在准备装载计数器 0 到 7 装载上限 0 到 7

60 CMP_VAL0 到 CMP_VAL3 116 到 131 装载比较器 0 到 3  
61 CMP_VAL4 到 CMP_VAL7 132 到 147 装载比较器 4 到 7  
62 CMP_VAL0 到 CMP_VAL7 116 到 147 装载比较器 0 到 7  

指令
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写入作业的状态 (S7-300, S7-400)

写入作业的状态   
写入作业的状态在计数器 DB 中指示（数据字节 DBB1）。

JOB_WR 中的位

(DBX1.)
含义

.BUSY, 0 = 1: 写入作业激活。 只要执行写入作业（JOB_WR.NO > 0 和 JOB_WR.IMPOSS = 0），

CNT2WRPN 指令就会置位该位。 只要完成写入作业 (JOB_WR.NO = 0)，CNT2WRPN 指令就

会删除该位。

.DONE, 1 = 1: 写入作业已完成。 只要完成写入作业（不管是否有错误），CNT2WRPN 指令就会置位

该位。 开始新的写入作业时，CNT2WRPN 指令会删除该位。 还可以在用户程序中删除该位。

.IMPOSS, 2 = 1: 无法处理写入作业（未分配计数器模块参数，调用激活或编程设备 (PG) 模式激活）。 
可以将写入作业 (JOB_WR) 保留为未决状态，或将其删除。 如果满足上述条件，CNT2WRPN 
指令将删除该位。

.UNKOWN, 3 = 1: 写入作业未知。 指定的写入作业 (JOB_WR) 不在有效范围内（请参见错误消息）。 只
要在 JOB_WR 中输入有效数字，CNT2WRPN 指令就会删除该位。 将保留未知数字，直至输

入有效的数字。

错误事件在二进制结果位中指示 (BR = 0)。 可能的错误有：

• 未知的写入作业（请参见 JOB_WR.UNKOWN）。

• 使用 WRREC 指令进行数据传送时出错。 RET_VAL 输出参数提供的信息出错。

• 模块会在已传送的传送数据中检查数据错误，并解译数据。 如果发生数据错误，则在计

数器 DB 中将 CHECKBACK_SIGNALS.DATA_ERR 位置位为 1。

指令
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读取作业 (S7-300, S7-400)

读取作业  
通过在 JOB_RD.NO 中输入新读取作业来启动读取作业。 允许进行以下读取作业：

JOB_RD.NO
(DBB2)

CNT2_CHANTYPE 中
的条目

计数器 DB 中的

地址

含义

0 无 无 无读取作业/已完成 后一个读取作业

100 ACT_CNTV0
ACT_MSRV0
ACT_CNTV1
ACT_MSRV1
ACT_CNTV2
ACT_MSRV2
ACT_CNTV3
ACT_MSRV3

148 当前计数器值 0 到 3 和测量结果 0 到 3

101 ACT_CNTV4
ACT_MSRV4
ACT_CNTV5
ACT_MSRV5
ACT_CNTV6
ACT_MSRV6
ACT_CNTV7
ACT_MSRV7

180 当前计数器值 4 到 7 和测量结果 4 到 7

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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写入作业的状态 (S7-300, S7-400)

读取作业的状态   
读取作业的状态在计数器 DB 中指示（数据字节 DBB3）

JOB_RD 中的位

(DBX3.)
说明

.BUSY, 0 = 1: 读取作业激活。 只要执行读取作业（JOB_RD.NO > 0 和 JOB_RD.IMPOSS = 0），

CNT2RDPN 指令就会置位该位。 只要完成读取作业 (JOB_RD.NO = 0)，CNT2RDPN 指令就

会删除该位。

.DONE, 1 = 1: 读取作业已完成。 只要完成读取作业（不管是否有错误），CNT2RDPN 指令就会置位

该位。 开始新的读取作业时，CNT2RDPN 指令会删除该位。 还可以在用户程序中删除该位。

.IMPOSS, 2 = 1: 无法处理读取作业（未分配计数器模块参数，调用激活或编程设备 (PG) 模式激活）。 
可以将读取作业 (JOB_RD.NO) 保留为未决状态，或将其删除。 如果满足上述条件，

CNT2RDPN 指令将删除该位。

.UNKOWN, 3 = 1: 读取作业未知。 指定的读取作业 (JOB_RD) 不在有效范围内（请参见错误评估）。 只
要在 JOB_RD.NO 中输入有效数字，CNT2RDPN 指令就会删除该位。 将保留未知数字，直

至输入有效的数字。

错误事件在二进制结果位中指示 (BR = 0)。 可能的错误有：

• 未知的读取作业（请参见 JOB_RD.UNKOWN）。

• 使用 RDREC 指令进行数据传送时出错。 RET_VAL 输出参数提供的信息出错。

FM x51 定位 (S7-300, S7-400)

ABS_INIT (S7-300, S7-400)

说明    
ABS_INIT 指令对通道 DB 中的以下数据进行初始化：

• 控制信号

• 反馈信号

• 作业的触发位、完成位和错误位

指令
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• 功能开关及其完成位和错误位

• 指令 ABS_CTRL (页 8045) 或 ABS_CTRL_451 (页 8050) 的作业管理

调用   
必须在启动（即模块或 CPU 上电）后，对每个通道执行该指令。 因此，在重启组织块 OB 100 
以及插拔组织块 OB 83 中或在用户程序的初始化阶段调用该指令。 这样可确保在 CPU 或模

块重启后，用户程序不会访问过期的数据。

使用的数据块   
通道 DB (页 8054)：
必须在通道 DB 中输入模块地址。 应在启动 OB (OB 100) 中输入该地址。

参数   

参数 声明 数据类型 说明

DB_NO INPUT INT 通道 DB 的编号

返回值   
该指令不提供返回值。 

ABS_CTRL (S7-300, S7-400)

说明    
使用 ABS_CTRL 指令可读取所有模块通道的运行数据、分配通道参数并在运行时对其进行修

改。 要完成此操作，请使用控制信号、反馈信号、功能开关以及写入和读取命令。

指令
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工作原理   
每次调用该指令时，会执行以下操作：

• 读取反馈信号：

ABS_CTRL 指令可读取通道的所有反馈信号，并将这些信号输入到通道 OB 中。如果此步

骤没有完成，则不会处理控制信号和命令，这意味着反馈信号会报告指令调用之前指定

的通道状态。   
• 命令管理 (页 8066)：  

ABS_CTRL 指令用于处理读取和写入命令，并在通道 DB、参数 DB 和模块之间传送数据。

• 写入控制信号：   
将通道 DB 中输入的控制信号传送到模块。

调用   
必须周期性地为每个通道调用 ABS_CTRL 指令（例如在 OB 1 中）。 
调用 ABS_CTRL 指令之前，需在通道 DB 中输入执行所选功能所需的所有数据。

使用的数据块   
• 通道 DB (页 8054)：

通道 DB 是指令 ABS_CTRL 的背景数据块。 在通道 DB 中必须输入模块地址和通道编号。 
信息不正确可能会导致 I/O 访问错误或导致访问其它模块，进而导致数据损坏。 

• 参数 DB (页 8062)：
如果要使用命令写入或读取机器数据，则需要参数 DB，且必须在通道 DB 中输入其编号。

返回值   
该指令可以提供以下返回值：

RETVAL BR 说明

1 1 至少 1 个命令处于活动状态

0 1 没有活动命令，无错误

-1 0 错误：数据错误 (DATA_ERR) 或
通信错误 (JOB_ERR)

指令
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控制信号   
如果置位 STOP 信号，或操作员错误处于未决状态，或驱动使能丢失，该指令将复位控制信

号 START、DIR_M 和 DIR_P。
要启用跳闸重启，请使用 OT_ERR_A=1 确认操作员错误。 进行此确认后，您将无法提交其

它任何命令和控制信号。

如果没有处于未决状态的操作员错误，该指令会将操作员错误的确认状态 OT_ERR_A 设置为 
0。
当通道报告跳闸启动时，该指令会置位并复位启动信号 START、DIR_P 和 DIR_M，在“点动”

模式下除外。

如果未对轴进行组态，则除了操作员错误确认 OT_ERR_A 之外，该指令会将所有控制信号置

于保持状态。

命令和控制信号 
您可以同时发出多个命令，还可同时发出定位所需的控制信号。 如果至少一项写入命令与

控制信号 START、DIR_M 或 DIR_P 同时启动，则该指令会将这些控制信号置于保持状态，直

到写入命令执行完毕。

启动

在模块或 CPU 启动时调用指令 ABS_INIT (页 8044)。 此操作包括复位功能开关。 ABS_CTRL 
指令确认模块启动。 在此期间，RETVAL 和 JOBBUSY = 1。

对错误的响应   
如果在写入命令中发现错误数据，通道会在通道 DB 中返回反馈信号 DATA_ERR = 1。 如果

在与模块进行通信期间在写入或读取命令中发现错误，则错误的原因将保存在通道 DB 的 
JOB_ERR 参数中。 
• 写入命令出错：

如果命令损坏，将复位触发位并置位错误位 _ERR 和完成位 _D。 对于所有其它未决的写

入命令，也会复位触发位，但仅置位错误位 _ERR。 等待的写入命令将被撤消，因为命令

可能会堆叠在一起。

未决的读取命令会继续执行。相应地为所有命令重新触发 JOB_ERR。
• 读取命令出错：

如果命令损坏，将复位触发位并置位错误位 _ERR 和完成位 _D。 
未决的读取命令会继续执行。相应地为所有命令重新触发 JOB_ERR。

指令
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ABS_DIAG (S7-300, S7-400)

说明    
使用 ABS_DIAG 指令可从模块的诊断缓冲区中读取数据，并使其显示在 HMI 系统中或用于

编程评估。

工作原理   
通过通道 DB 中的反馈信号 DIAG = 1 在诊断缓冲区中显示新条目时，该指令会从诊断缓冲区

中读取数据。 从诊断缓冲区中读取数据之后，模块会将通道 DB 中的 DIAG 位设置为 0。

调用   
必须周期性调用该指令（例如在 OB 1 中）。不允许在中断 OB 中进行其它调用。 要完成该

指令的执行，必须至少调用 2 次（在 2 次循环中）。

使用的数据块   
诊断 DB (页 8064)：
诊断 DB 是指令 ABS_DIAG 的背景数据块。 必须在诊断 DB 中输入模块地址。 在 DIAG[1] 结
构中写入诊断缓冲区中的 新条目，在 DIAG[9] 结构中写入 早的条目。

返回值   
该指令在诊断 DB 的 RETVAL 参数中提供以下返回值：

RETVAL BR 说明

1 1 命令激活

0 1 没有活动命令，无错误

-1 0 错误

命令

可以通过设置诊断 DB 中的触发位 DIAGRD_EN，而不依靠任何新条目来读取诊断缓冲区。 读
取诊断缓冲区后，触发位将被设置为 0。
CPU 和模块的启动完成后执行此命令。 此步骤可确保诊断 DB 的内容与模块诊断缓冲区之间

保持一致，即使模块未在诊断缓冲区中输入新条目。

指令
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启动   
该指令不会运行启动例程。

对错误的响应   
可在诊断 DB 的 JOB_ERR 参数中获取有关执行错误原因的信息。 

诊断数据   

错误 使用 OB 82 进行评估

模块故障 OB82_MDL_DEFECT
内部错误 OB82_INT_FAULT
外部错误 OB82_EXT_FAULT
通道错误 OB82_PNT_INFO
缺少外部辅助电压 OB82_EXT_VOLTAGE
看门狗超时 OB82_WTCH_DOG_FLT
模块内部电源电压故障 OB82_INT_PS_FLT
硬件中断丢失 OB82_HW_INTR_FLT

错误类别

错误事件分为以下错误类别：

• 错误类别 1： 操作错误 (页 8072) 
• 错误类别 2： 操作员错误 (页 8073) 
• 错误类别 4： 数据错误 (页 8074) 
• 错误类别 5： 机器数据错误 (页 8076) 
• 错误类别 6： 增量维度表错误 (页 8078) 
• 错误类别 15： 消息 (页 8079) 
• 错误类别 128： 诊断错误 (页 8079) 

指令
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ABS_CTRL_451 (S7-300, S7-400)

说明       
使用 ABS_CTRL_451 指令可读取所有模块通道的运行数据、分配通道参数并在运行时对其进

行更改。 要完成此操作，请使用控制信号、反馈信号、功能开关以及写入和读取作业。

工作原理     
每次调用该指令时，会执行以下操作：

• 读取反馈信号：

ABS_CTRL_451 指令可读取通道的所有反馈信号，并将这些信号输入到通道 OB 中。如果

此步骤没有完成，则不会处理控制信号和作业，这意味着反馈信号会报告指令调用之前

指定的通道状态。

• 作业管理 (页 8069)：  
ABS_CTRL_451 指令会处理读取和写入作业，并在通道 DB、参数 DB 和模块之间传送数据。

• 写入控制信号：    
将通道 DB 中输入的控制信号传送到模块。

调用     
必须周期性地为每个通道调用 ABS_CTRL_451 指令（例如在 OB 1 中）。 
调用 ABS_CTRL_451 指令之前，需在通道 DB 中输入执行所选功能所需的所有数据。

使用的数据块     
• 通道 DB (页 8054)：

在通道 DB 中必须输入模块地址和通道编号。 信息不正确可能会导致 I/O 访问错误或导致

访问其它模块，进而导致数据损坏。

• 参数 DB (页 8062)：
如果要使用作业写入或读取机器数据，则需要参数 DB，且必须在通道 DB 中输入其编号。

参数

参数 声明 数据类型 说明

DB_NO INPUT INT 通道 DB 的编号

RET_VAL OUTPUT INT 返回值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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返回值     
该指令可以提供以下返回值：

RET_VAL BR 说明

1 1 至少 1 项作业处于活动状态

0 1 没有活动作业，无错误

-1 0 错误：数据错误 (DATA_ERR) 或
通信错误 (JOB_ERR)

控制信号     
如果置位 STOP 信号，或操作员错误处于未决状态，或驱动使能丢失，该指令将复位控制信

号 START、DIR_M 和 DIR_P。
要启用跳闸重启，请使用 OT_ERR_A=1 确认操作员错误。 进行此确认后，您将无法提交其

它任何作业和控制信号。

如果没有处于未决状态的操作员错误，该指令会将操作员错误的确认状态 OT_ERR_A 设置为 
0。
当通道报告跳闸启动时，该指令会置位并复位启动信号 START、DIR_P 和 DIR_M，在“点动”

模式下除外。

如果未对轴进行组态，则除了操作员错误确认 OT_ERR_A 之外，该指令会将所有控制信号置

于保持状态。

作业和控制信号 
可以同时传送多个作业，还可同时发出定位所需的控制信号。 如果至少一项写入作业与控

制信号 START、DIR_M 或 DIR_P 同时启动，则该指令会将这些控制信号置于保持状态，直到

写入作业执行完毕。

启动         
在模块或 CPU 启动时调用 ABS_INIT (页 8044) 指令。 此操作包括复位功能开关。 
ABS_CTRL_451 指令确认模块启动。 在此期间，RETVAL 和 JOBBUSY = 1。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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对错误的响应     
如果在写入作业中发现错误数据，通道会在通道 DB 中返回反馈信号 DATA_ERR = 1。 如果

在与模块进行通信期间在写入或读取作业中发现错误，则错误的原因将保存在通道 DB 的 
JOB_ERR 参数中。 
• 写入作业错误：

如果作业损坏，将复位触发位并置位错误位 _ERR，和完成位 _D。 对于所有其它未决的

写入作业，也会复位触发位，但仅置位错误位 _ERR。 其它未决的写入作业将被取消，以

防止作业重叠。

未决的读取作业会继续执行。相应地为所有作业重新触发 JOB_ERR。
• 读取作业错误：

如果作业损坏，将复位触发位并置位错误位 _ERR，和完成位 _D。 
未决的读取作业会继续执行。相应地为所有作业重新触发 JOB_ERR。

ABS_DIAG_451 (S7-300, S7-400)

说明    
使用 ABS_DIAG_451 指令可从模块的诊断缓冲区中读取数据，并使其显示在 HMI 系统中或

用于编程评估。

工作原理   
通过通道 DB 中的反馈信号 DIAG = 1 在诊断缓冲区中显示新条目时，该指令会从诊断缓冲区

中读取数据。 从诊断缓冲区中读取数据之后，模块会将通道 DB 中的 DIAG 位设置为 0。

调用   
必须周期性调用该指令（例如在 OB 1 中）。不允许在中断 OB 中进行其它调用。 要完成该

指令的执行，必须至少调用 2 次（在 2 次循环中）。

使用的数据块   
诊断 DB (页 8064)：
必须在诊断 DB 中输入模块地址。 在 DIAG[1] 结构中写入诊断缓冲区中的 新条目，在 
DIAG[9] 结构中写入 早的条目。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数   

参数 声明 数据类型 说明

DB_NO INPUT INT 诊断 DB 的编号

RET_VAL OUTPUT INT 返回值

返回值   
该指令在诊断 DB 的 RET_VAL 参数中提供以下返回值：

RET_VAL BR 说明

1 1 作业处于活动状态

0 1 没有活动作业，无错误

-1 0 错误 

作业   
可以通过设置诊断 DB 中的触发位 DIAGRD_EN，而不依靠任何新条目来读取诊断缓冲区。 读
取诊断缓冲区后，触发位将被设置为 0。
CPU 和模块的启动完成后执行此作业。 此步骤可确保诊断 DB 的内容与模块诊断缓冲区之间

保持一致，即使模块未在诊断缓冲区中输入新条目。

启动   
该指令不会运行启动例程。

对错误的响应   
可在诊断 DB 的 JOB_ERR 参数中获取有关执行错误原因的信息。 

诊断数据   

错误 使用 OB 82 进行评估

模块故障 OB82_MDL_DEFECT
内部错误 OB82_INT_FAULT
外部错误 OB82_EXT_FAULT

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误 使用 OB 82 进行评估

通道错误 OB82_PNT_INFO
缺少外部辅助电压 OB82_EXT_VOLTAGE
缺少前连接器 OB82_FLD_CONNCTR
看门狗超时 OB82_WTCH_DOG_FLT
模块内部电源电压故障 OB82_INT_PS_FLT
硬件中断丢失 OB82_HW_INTR_FLT

错误类别

错误事件分为以下错误类别：

• 错误类别 1：操作错误 (页 8072)
• 错误类别 2： 操作员错误 (页 8073)
• 错误类别 4： 数据错误 (页 8074)
• 错误类别 5： 机器数据错误 (页 8076)
• 错误类别 6： 增量维度表错误 (页 8078)
• 错误类别 15： 消息 (页 8079)
• 错误类别 128： 诊断错误 (页 8079)

FM x51 ABS V1 的其它参考 (S7-300, S7-400)

通道数据块 (S7-300, S7-400)

用途 
通道 DB 是用户程序和 FM x51 之间的数据接口。 它包含并存储控制和操作通道所需的所有

数据。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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组态 
通道 DB 分为以下不同的区域：

通道 DB
地址 *)
控制信号

反馈信号

功能开关

写入作业的触发位

读取作业的触发位

完成位

错误位

指令的作业管理

作业的数据

*) 可以在参数分配界面中输入模块地址。

内容 
下表显示了通道 DB 的内容。

说明

请勿更改未在此表中列出的任何数据。

地址 参数 数据类型 初始值 说明

地址

0.0 MOD_ADDR INT 0 模块地址

2.0 CH_NO INT 1 通道编号

10.0 PARADBNO INT -1 参数 DB 的编号

控制信号

14.3 OT_ERR_A BOOL FALSE 1 = 确认操作员错误

15.0 START BOOL FALSE 1 = 开始定位

15.1 STOP BOOL FALSE 1 = 停止活动的运行

15.2 DIR_M BOOL FALSE 1 = 负向

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

15.3 DIR_P BOOL FALSE 1 = 正向

15.6 SPEED252 BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：增量编号为 252 的增量逼近的起始

速度：

– 0 = 慢速运行

– 1 = 快速运行

15.7 DRV_EN BOOL FALSE 1 = 启用驱动使能

16.0 MODE_IN BYTE B#16#0 所需模式

• 0 = 无模式

• 1 = 点动 
• 3 = 参考点逼近

• 4 = 相对增量逼近 
• 5 = 绝对增量逼近 

17.0 MODE_TYPE BYTE B#16#0 • “点动”模式的初始速度

– 0 = 慢速运行

– 1 = 快速运行

• 增量逼近模式的增量编号

反馈信号

22.2 DIAG BOOL FALSE 1 = 诊断缓冲区已修改

22.3 OT_ERR BOOL FALSE 1 = 发生操作员错误

22.4 DATA_ERR BOOL FALSE 1 = 数据错误

22.7 PARA BOOL FALSE 1 = 已分配轴参数

23.0 ST_ENBLD BOOL FALSE 1 = 已启用启动

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位处于激活状态

23.2 WAIT_EI BOOL FALSE 1 = 轴等待外部使能

23.4 SPEED_OUT BOOL FALSE • 0 = 慢速运行

• 1 = 快速运行

23.5 ZSPEED BOOL FALSE 1 = 轴位于停止状态范围内

23.6 CUTOFF BOOL FALSE 1 = 轴位于关断范围内

23.7 CHGOVER BOOL FALSE 1 = 轴位于切换范围内

24.0 MODE_OUT BYTE B#16#0 活动的操作模式 
25.0 SYNC BOOL FALSE 1 = 轴已同步

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

25.1 MSR_DONE BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 长度测量/沿检测已完成

25.2 GO_M BOOL FALSE 1 = 轴沿负向移动

25.3 GO_P BOOL FALSE 1 = 轴沿正向移动

25.5 FVAL_DONE BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 即时设置实际值已完成

25.7 POS_RCD BOOL FALSE 1 = 在适当的位置

26.0 ACT_POS DINT L#0 当前实际值（轴的当前位置）

功能开关

34.0 PLOOP_ON BOOL FALSE 1 = 正向循环逼近

34.1 MLOOP_ON BOOL FALSE 1 = 负向循环逼近

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

34.3 EDGE_ON BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 沿检测启用

34.4 MSR_ON BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 长度测量启用

写入作业的触发位

35.0 MDWR_EN BOOL FALSE 1 = 写入机器数据 
35.1 MD_EN BOOL FALSE 1 = 启用机器数据

35.2 DELDIST_EN BOOL FALSE 1 = 删除剩余距离

35.3 AVALREM_EN BOOL FALSE 1 = 取消设置实际值

35.4 TRGL1WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量维度表 1 
（增量编号 1...50）

35.5 TRGL2WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量维度表 2 
（增量编号 51...100）

35.6 REFPT_EN BOOL FALSE 1 = 设置参考点

35.7 AVAL_EN BOOL FALSE 1 = 设置实际值

36.0 FVAL_EN BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 即时设置实际值

指令
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

36.1 ZOFF_EN BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 设置零点偏移

36.2 TRG252_254_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量编号为 252 或 254 的增量

36.3 TRG255_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量编号 255 的增量

36.4 DELDIAG_EN BOOL FALSE 1 = 删除诊断缓冲区

读取作业的激活位

36.5 MDRD_EN BOOL FALSE 1 = 读取机器数据

36.6 TRGL1RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取增量维度表 1 
（增量编号 1...50）

36.7 TRGL2RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取增量维度表 2 
（增量编号 51...100）

37.0 MSRRD_EN BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 读取测量值

37.1 ACTSPD_EN BOOL FALSE 1 = 读取实际速度、剩余距离和当前增量

37.2 ENCVAL_EN BOOL FALSE 1 = 读取编码器值

功能开关的完成位

38.0 PLOOP_D BOOL FALSE 1 =“正向循环逼近”作业已完成

38.1 MLOOP_D BOOL FALSE 1 =“负向循环逼近”作业已完成

38.2 EI_D BOOL FALSE 1 =“不评估使能输入”作业已完成

38.3 EDGE_D BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 =“沿检测启用”作业已完成

38.4 MSR_D BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 =“长度测量启用”作业已完成

写入作业的完成位

39.0 MDWR_D BOOL FALSE 1 =“写入机器数据”作业已完成

39.1 MD_D BOOL FALSE 1 =“启用机器数据”作业已完成

39.2 DELDIST_D BOOL FALSE 1 =“删除剩余距离”作业已完成

39.3 AVALREM_D BOOL FALSE 1 =“取消设置实际值”作业已完成

39.4 TRGL1WR_D BOOL FALSE 1 =“写入增量维度表 1”作业已完成

39.5 TRGL2WR_D BOOL FALSE 1 =“写入增量维度表 2”作业已完成

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

39.6 REFPT_D BOOL FALSE 1 =“设置参考点”作业已完成

39.7 AVAL_D BOOL FALSE 1 =“设置实际值”作业已完成

40.0 FVAL_D BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 =“即时设置实际值”作业已完成

40.1 ZOFF_D BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 =“设置零点偏移”作业已完成

40.2 TRG252_254_D BOOL FALSE 1 =“写入增量编号为 252 或 254 的增量”作业已

完成

40.3 TRG255_D BOOL FALSE 1 =“写入增量编号为 255 的增量”作业已完成

40.4 DELDIAG_D BOOL FALSE 1 =“删除诊断缓冲区”作业已完成

读取作业的完成位

40.5 MDRD_D BOOL FALSE 1 =“读取机器数据”作业已完成

40.6 TRGL1RD_D BOOL FALSE 1 =“读取增量维度表 1”作业已完成

40.7 TRGL2RD_D BOOL FALSE 1 =“读取增量维度表 2”作业已完成

41.0 MSRRD_D BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 =“读取测量值”作业已完成

41.1 ACTSPD_D BOOL FALSE 1 =“读取实际速度、剩余距离和当前增量”作业

已完成

41.2 ENCVAL_D BOOL FALSE 1 =“读取编码器值”作业已完成

功能开关的错误位

42.0 PLOOP_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“正向循环逼近”作业时出现错误 
42.1 MLOOP_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“负向循环逼近”作业时出现错误 
42.2 EI_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“不评估启用输入”作业时出现错误 
42.3 EDGE_ERR BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 执行“沿检测启用”作业时出错

42.4 MSR_ERR BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 执行“长度测量启用”作业时出错

写入作业的错误位

43.0 MDWR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入机器数据”作业时出现错误 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

43.1 MD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“激活机器数据”作业时出现错误 
43.2 DELDIST_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“删除剩余距离”作业时出错 
43.3 AVALREM_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“取消设置实际值”作业时出现错误 
43.4 TRGL1WR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入增量维度表 1”作业时出错 
43.5 TRGL2WR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入增量维度表 2”作业时出错 
43.6 REFPT_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“设置参考点”作业时出现错误 
43.7 AVAL_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“设置实际值”作业时出现错误 
44.0 FVAL_ERR BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 执行“即时设置实际值”作业时出错

44.1 ZOFF_ERR BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 执行“设置零点偏移”作业时出错

44.2 TRG252_254_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入增量编号为 252 或 254 的增量”

作业时出错

44.3 TRG255_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入增量维度表 255 的增量”作业时

出错 
44.4 DELDIAG_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“删除诊断缓冲区”作业时出现错误

读取作业的错误位

44.5 MDRD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取机器数据”作业时出现错误 
44.6 TRGL1RD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取增量维度表 1”作业时出错 
44.7 TRGL2RD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取增量维度表 2”作业时出错 
45.0 MSRRD_ERR BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：
1 = 执行“读取测量值”作业时出错

45.1 ACTSPD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取实际速度、剩余距离和当前增量”

作业时出错 
45.2 ENCVAL_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取当前编码器值”作业时出现错误

指令 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 的作业管理

48.0 JOB_ERR INT 0 通信错误的错误编号

50.0 JOBBUSY BOOL FALSE 1 = 至少 1 项作业处于活动状态 
50.1 JOBRESET BOOL FALSE 1 = 复位所有错误位和完成位

“零点偏移”作业的数据 (FM 451)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

80.0 ZOFF DINT L#0 • FM 351：0（未使用）

• FM 451：零点偏移

“设置实际值”作业的数据

84.0 AVAL DINT L#0 “设置实际值”的坐标

“即时设置实际值”作业的数据 (FM 451)
88.0 FVAL DINT L#0 • FM 351：0（未使用）

• FM 451：“即时设置实际值”的坐标

“设置参考点”作业的数据

92.0 REFPT DINT L#0 “设置参考点”的坐标

“写入增量编号为 252 或 254 的增量”作业的数据

96.0 TRG252_254 DINT L#0 写入增量编号为 252 或 254 的增量 
“写入增量编号 255 的增量”作业的数据 
100.0 TRG255 DINT L#0 增量编号 255 的增量 
104.0 CHGDIF255 DINT L#0 增量编号 255 的切换差程

108.0 CUTDIF255 DINT L#0 增量编号 255 的关断差程

“读取位置数据”作业的数据

112.0 ACTSPD DINT L#0 当前速度

116.0 DIST_TO_GO DINT L#0 剩余距离

120.0 ACT_TRG DINT L#0 当前增量

“读取编码器数据”作业的数据

124.0 ENCVAL DINT L#0 实际编码器值（内部表示）

128.0 ZEROVAL DINT L#0 上一个零标记值（内部表示）

132.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

“长度测量/沿检测”作业的数据 (FM 451)
136.0 BEG_VAL DINT L#0 • FM 351：0（未使用）

• FM 451：长度测量/沿检测的起始值

140.0 END_VAL DINT L#0 • FM 351：0（未使用）

• FM 451：长度测量/沿检测的结束值

144.0 LEN_VAL DINT L#0 • FM 351：0（未使用）

• FM 451：长度

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数数据块 (S7-300, S7-400)

用途  
要在运行时更改机器数据和增量维度表，需要一个参数 DB 存储该数据。 可以从用户程序或

从 HMI 系统中更改这些参数。 
可以将参数分配界面中显示的数据导出至参数 DB。 也可以将参数 DB 导入参数分配界面并

在其中查看。

每个模块通道可以拥有多个参数分配数据集（例如用于不同配方）。 您可以在程序中切换

这些数据集。 

组态  

参数 DB
机器数据

增量维度表

内容  
下表显示了参数 DB 的内容。

说明

请勿更改未在此表中列出的任何数据。

地址 参数 数据类型 初始值 说明

机器数据

4.0 EDGEDIST DINT L#0 • FM 351：0（未使用）

• FM 451： 小沿间隔

8.0 UNITS DINT L#1 单位系统

12.0 AXIS_TYPE DINT L#0 0 = 线性轴，1 = 旋转轴

16.0 ENDROTAX DINT L#100 000 旋转轴终点

20.0 ENC_TYPE DINT L#1 编码器类型，消息长度

24.0 DISP_REV DINT L#80 000 编码器每转长度

32.0 INC_REV DINT L#500 编码器每转增量

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

36.0 NO_REV DINT L#1 编码器转数

40.0 BAUDRATE DINT L#0 传输速率

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

48.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

52.0 REFPT_TYPE DINT L#0 参考点逼近的类型

59.0 CNT_DIR BOOL FALSE 计数方向：

• 0 = 正常

• 1 = 反向

63.0 MON_WIRE BOOL TRUE 1 = 断线监视

63.1 MON_FRAME BOOL TRUE 1 = 帧错误监视

63.2 MON_PULSE BOOL TRUE 1 = 丢失脉冲监视

64.0 SSW_STRT DINT L#-100 000 000 软限位开关起点

68.0 SSW_END DINT L#100 000 000 软限位开关终点

76.0 TRG_RANGE DINT L#1000 目标范围

80.0 MON_TIME DINT L#2000 监视时间 [ms]
84.0 ZSPEED_R DINT L#1000 停止范围

88.0 ZSPEED_L DINT L#30 000 停止速度的上限 
92.0 CTRL_TYPE DINT L#1 控制类型 (1 - 4)
99.0 REFPT_SPD BOOL TRUE 存在参考点逼近时的起始速度：

• 0 = 快速运行

• 1 = 慢速运行

99.1 EI_TYPE BOOL FALSE • FM 351：0（未使用）

• FM 451：使能输入：

– 0 = 电平控制

– 1 = 沿控制

100.0 CHGDIF_P DINT L#5000 正向切换差程

104.0 CHGDIF_M DINT L#5000 负向切换差程

108.0 CUTDIF_P DINT L#2000 正向关断差程

112.0 CUTDIF_M DINT L#2000 负向关断差程

增量维度表 1
120.0 TRGL1.TRG[1] DINT L#0 增量编号 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.
316.0 TRGL1.TRG[50] DINT L#0 增量编号 50
增量维度表 2
320.0 TRGL2.TRG[51] DINT L#0 增量编号 51
.
.
.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.
516.0 TRGL2.TRG[100] DINT L#0 增量编号 100

诊断数据块 (S7-300, S7-400)

用途  
诊断 DB 是指令 ABS_DIAG (页 8048) 或 ABS_DIAG_451 (页 8052) 的存储位置。 它包含模块

的缓冲区，该缓冲区由指令处理。 

组态  

诊断 DB
模块地址

内部数据

作业状态

触发位

经过处理的诊断缓冲区

内容  
下表显示了诊断 DB 的内容。

说明

请勿更改未在此表中列出的任何数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

0.0 MOD_ADDR INT 0 模块地址

256.0 JOB_ERR INT 0 通信错误的错误编号

258.0 JOBBUSY BOOL FALSE 1 = 作业处于活动状态

258.1 DIAGRD_EN BOOL FALSE 1 = 明确读取诊断缓冲区

260.0 DIAG_CNT INT 0 列表中的有效条目数

262.0 DIAG[1] STRUCT   诊断数据 — 新条目

272.0 DIAG[2] STRUCT   诊断数据 — 第二个条目

282.0 DIAG[3] STRUCT   诊断数据 — 第三个条目

292.0 DIAG[4] STRUCT   诊断数据 — 第四个条目

302.0 DIAG[5] STRUCT   诊断数据 — 第五个条目

312.0 DIAG[6] STRUCT   诊断数据 — 第六个条目

322.0 DIAG[7] STRUCT   诊断数据 — 第七个条目

332.0 DIAG[8] STRUCT   诊断数据 — 第八个条目

342.0 DIAG[9] STRUCT   诊断数据 — 第九个条目

诊断条目的结构

下表显示了诊断条目 DIAG[n] 的结构。

地址 参数 数据类型 初始值 说明

+0.0 STATE BOOL FALSE 0 = 离开的事件

1 = 进入的事件

+0.1 INTF BOOL FALSE 1 = 内部错误

+0.2 EXTF BOOL FALSE 1 = 外部错误

+2.0 FCL INT 0 错误类别：

1: 操作错误

2: 操作错误

4: 数据错误

5: 机器数据错误

6: 增量维度表错误

15: 消息

128: 诊断错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8065



地址 参数 数据类型 初始值 说明

+4.0 FNO INT 0 错误编号

+6.0 CH_NO INT 0 通道编号 
+8.0 TRG_NO INT 0 增量编号

作业管理 (ABS_CTRL) (S7-300, S7-400)

作业   
使用作业处理与模块的数据通信，而不是控制和反馈信号的传送。 
要启动一项作业，请在通道 DB 中置位相应的触发位，包括写入作业的特定数据。 要执行此

作业，请调用 ABS_CTRL (页 8045) 指令。 
如果集中使用 FM 351，则读取作业恰好需要一个周期。 如果在分布式组态中使用 FM 351，
读取作业可能需要几个周期。

由于需要对模块进行确认，至少需要 3 次调用或 OB 周期来执行写入作业。

作业完成后，该指令将复位触发位。 在下次调用该指令时会识别并执行下一个未决作业。 
除了带有 _EN 扩展名（表示“使能”(enable)）的触发位之外，每个作业还配有一个完成位

和一个错误位。 它们的名称带有扩展名 _D（表示“完成”(done)）或 _ERR（表示“错

误”(error)）。 作业完成后，ABS_CTRL 指令会更新完成位和错误位。 评估之后或作业启动

之前，应将这些位设置为 0。
对 JOBRESET 位进行置位时，在执行未决作业之前复位所有完成位和错误位。 然后将 
JOBRESET 位复位为 0。

功能开关   
功能开关会切换通道的开启和关闭状态。 仅在开关设置有变化时，才执行写入功能开关的

作业。 执行完该作业后，会保留功能开关的设置。

可在调用 ABS_CTRL 指令时同时使用功能开关和作业。

与作业类似，功能开关具有扩展名为 _ON/_OFF 的位，扩展名为 _D 的完成位以及扩展名为 
_ERR 的错误位。

在启动更改功能开关的作业之前应将这些位设置为 0，以启用对功能开关的完成位和错误位

的评估。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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作业执行的顺序   
可在单个操作中启动多个作业。 如果没有作业处于活动状态，ABS_CTRL 指令的作业管理会

执行扫描，以检测设置的触发位或功能开关的变化（从 MDWR_EN 作业开始）。 任何找到

的作业都将被执行。 作业完成后，作业管理将搜索下一项要执行的作业。 扫描完 后一项 
ENCVAL_EN 作业之后，该功能会在 MDWR_EN 作业重新开始扫描。 此扫描会一直重复，直

至所有作业均执行完毕。 
作业按以下技术上合理的顺序进行处理：

顺序 通道 DB 中的

地址

参数 说明 复位执行方

写入作业

1 35.0 MDWR_EN 写入机器数据 指令

2 35.1
35.2
35.3
36.4

MD_EN
DELDIST_EN
AVALREM_EN
DELDIAG_EN

启用机器数据

删除剩余距离

取消设置实际值

删除诊断缓冲区

指令

3 35.4 TRGL1WR_EN 写入增量维度表 1 指令

4 35.5 TRGL2WR_EN 写入增量维度表 2 指令

5 35.6 REFPT_EN 设置参考点 指令

6  
34.0
34.1
34.2

功能开关：

PLOOP_ON
MLOOP_ON
EI_OFF

 
正向循环逼近

负向循环逼近

不评估使能输入

用户程序

7 35.7 AVAL_EN 设置实际值 指令

10 36.2 TRG252_254_EN 写入增量编号为 254 的增量 指令

11 36.3 TRG255_EN 写入增量编号为 255 的增量 指令

读取作业

12 36.5 MDRD_EN 读取机器数据 指令

13 36.6 TRGL1RD_EN 读取增量维度表 1 指令

14 36.7 TRGL2RD_EN 读取增量维度表 2 指令

16 37.1 ACTSPD_EN 读取当前速度、剩余距离和增量 指令

17 37.2 ENCVAL_EN 读取编码器数据 指令

指令
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此顺序可让您通过一组作业和控制信号完全触发定位运动。 作业包括机器数据的写入和激活、

外部使能输入的设置以及增量逼近的增量写入。 

定位激活过程中的作业

如果在定位作业处于活动状态时启动此作业，下表中列出的写入作业将被暂停，直至当前定

位作业完成，这些写入作业会在下一指令调用时执行。

地址 参数 数据类型 初始值 说明

34.0 PLOOP_ON BOOL FALSE 1 = 正向循环逼近

34.1 MLOOP_ON BOOL FALSE 1 = 负向循环逼近

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

35.1 MD_EN BOOL FALSE 1 = 启用机器数据

35.2 DELDIST_EN BOOL FALSE 1 = 删除剩余距离

35.3 AVALREM_EN BOOL FALSE 1 = 取消设置实际值

35.6 REFPT_EN BOOL FALSE 1 = 设置参考点坐标

35.7 AVAL_EN BOOL FALSE 1 = 设置实际值

36.4 DELDIAG_EN BOOL FALSE 1 = 删除诊断缓冲区

作业状态   
作业执行的状态可以从通道 DB 中的返回值 RETVAL 和活动位 JOBBUSY 读取。 单个作业的

状态可根据其触发位、完成位和错误位进行评估。 

  RETVAL JOBBUSY 触发位 _EN 完成位 _D 错误位 _ERR
作业处于活动状

态

1 1 1 0 0

作业完成且无错

误

0 0 0 1 0

作业完成但有错

误

-1 0 0 1 1

写入作业已取消 -1 0 0 0 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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作业管理 (ABS_CTRL_451) (S7-300, S7-400)

作业   
使用作业处理与模块的数据通信，而不是控制和反馈信号。 
要启动一项作业，请在通道 DB 中置位相应的触发位，以及写入作业的相应数据。 然后调用 
ABS_CTRL_451 (页 8050) 指令来执行作业。 
由于需要对模块进行确认，至少需要 3 次调用或 OB 周期来执行写入作业。 读取作业会立即

执行。

作业完成后，该指令将复位触发位。 在下次调用该指令时会识别并执行下一个未决作业。 
除了带有 _EN 扩展名（表示“使能”(enable)）的触发位之外，每个作业还配有一个完成位

和一个错误位。 它们的名称带有扩展名 _D（表示“完成”(done)）或 _ERR（表示“错

误”(error)）。 作业完成后，ABS_CTRL_451 指令会更新完成位和错误位。 评估完成之后或

发出作业之前，应将这些位设置为 0。
对 JOBRESET 位进行置位时，在执行未决作业之前复位所有完成位和错误位。 然后将 
JOBRESET 位复位为 0。

功能开关   
功能开关可在通道打开和关闭状态之间切换。 仅在开关设置有变化时，才执行写入功能开

关的作业。 执行完该作业后，会保留功能开关的设置。

可在调用 ABS_CTRL_451 时同时使用功能开关和作业。

与作业类似，功能开关具有扩展名为 _ON/_OFF 的位，扩展名为 _D 的完成位以及扩展名为 
_ERR 的错误位。

为了能够评估功能开关的完成位和错误位，您应该先将这些位设置为 0，然后再发出作业来

更改功能开关。

作业执行的顺序   
您可以同时选择多项作业。 如果没有作业处于活动状态，ABS_CTRL_451 指令的作业管理会

执行扫描，以检测设置的触发位或功能开关的变化（从 MDWR_EN 作业开始）。 找到作业

之后，即会对其进行处理。 作业结束后，作业管理将搜索下一项要处理的作业。 扫描完

后一项 ENCVAL_EN 作业之后，该功能会在 MDWR_EN 作业重新开始扫描。 此搜索程序会一

直重复，直到所有作业均处理完毕。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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作业按以下技术上合理的顺序进行处理：

顺序 通道 DB 中的

地址

参数 说明 复位来源

写入作业

1 35.0 MDWR_EN 写入机器数据 指令

2 35.1
35.2
35.3
36.4

MD_EN
DELDIST_EN
AVALREM_EN
DELDIAG_EN

启用机器数据

删除剩余距离

取消设置实际值

删除诊断缓冲区

指令

3 35.4 TRGL1WR_EN 写入增量维度表 1 指令

4 35.5 TRGL2WR_EN 写入增量维度表 2 指令

5 35.6 REFPT_EN 设置参考点 指令

6  
34.0
34.1
34.2
34.3
34.4

功能开关：

PLOOP_ON
MLOOP_ON
EI_OFF
EDGE_ON
MSR_ON

 
正向循环逼近

负向循环逼近

不评估使能输入

沿检测启用

长度测量启用

用户程序

7 35.7 AVAL_EN 设置实际值 指令

8 36.0 FVAL_EN 即时设置实际值 指令

9 36.1 ZOFF_EN 设置零点偏移量 指令

10 36.2 TRG252_254_EN 写入增量编号为 252 或 254 的增量 指令

11 36.3 TRG255_EN 写入增量编号为 255 的增量 指令

读取作业

12 36.5 MDRD_EN 读取机器数据 指令

13 36.6 TRGL1RD_EN 读取增量维度表 1 指令

14 36.7 TRGL2RD_EN 读取增量维度表 2 指令

15 37.0 MSRRD_EN 读取测量值 指令

16 37.1 ACTSPD_EN 读取当前速度、剩余距离和当前增量 指令

17 37.2 ENCVAL_EN 读取编码器数据 指令

此顺序可让您通过一组作业和控制信号完全触发定位。 作业包括从写入和激活机器数据到

外部使能输入的设置，一直到为增量逼近写入增量。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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现行定位过程中的作业

如果在定位作业处于活动状态时启动此作业，下表中列出的写入作业将被暂停，直至当前定

位作业完成，这些写入作业会在下一指令调用时执行。

地址 参数 数据类型 初始值 说明

34.0 PLOOP_ON BOOL FALSE 1 = 正向循环逼近

34.1 MLOOP_ON BOOL FALSE 1 = 负向循环逼近

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

34.3 EDGE_ON BOOL FALSE 1 = 沿检测启用

34.4 MSR_ON BOOL FALSE 1 = 长度测量启用

35.1 MD_EN BOOL FALSE 1 = 启用机器数据

35.2 DELDIST_EN BOOL FALSE 1 = 删除剩余距离

35.3 AVALREM_EN BOOL FALSE 1 = 取消设置实际值

35.6 REFPT_EN BOOL FALSE 1 = 设置参考点坐标

35.7 AVAL_EN BOOL FALSE 1 = 设置实际值

36.1 ZOFF_EN BOOL FALSE 1 = 设置零点偏移

36.4 DELDIAG_EN BOOL FALSE 1 = 删除诊断缓冲区

作业状态  
作业执行的状态可以从通道 DB 中的返回值 RET_VAL 和活动位 JOBBUSY 读取。 可以使用此

作业的触发位、完成位和错误位来评估单个作业的状态。 

  RET_VAL JOBBUSY 触发位 _EN 完成位 _D 错误位 _ERR
作业处于活动状

态

1 1 1 0 0

作业完成且无错

误

0 0 0 1 0

作业完成但有错

误

-1 0 0 1 1

写入作业已取消 -1 0 0 0 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误类别 (S7-300, S7-400)

错误类别 1： 过程错误 (S7-300, S7-400)

说明

与操作/控制异步检测到操作错误。 这些操作错误会导致定位被取消，错误编号为 9 的错误

除外，该错误会导致定位被关闭。

编号 含义 诊断中断

1 超出软限位开关起始点 是

原因 实际值超出了工作范围。

2 超出软限位开关终点 是

原因 实际值超出了工作范围。

3 超出运行范围起点 是

原因 超出行程范围限制（行程范围限制的坐标也在行程范围

内）。

4 超出运行范围终点 是

原因 超出行程范围限制（行程范围限制的坐标也在行程范围

内）。

5 目标逼近时出现错误 是

原因 在监视时间内未到达目标范围。

6 超出停止范围 是

原因 实际值处于停止范围之外。

7 正反馈 是

原因 实际值在错误方向上的变化超过停止范围的一半。

8 缺少实际值变更或实际值变更太小 是

原因 无实际值变更或在监视时间内实际值变更与所需方向相悖。

9 超出目标 (FM 451) 是

原因 “即时设置实际值”时超出目标。

10 超出目标范围 是

原因 逼近目标之后超出了目标范围。

11 切换点切换不正确 是

原因 轴在切换点处来回摆动。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

12 切断点切换不正确 是

原因 轴在切断点/返回点之间来回摆动。

13 目标范围的起点切换不正确 是

原因 轴在目标范围内来回摆动。

14 变更超出旋转轴范围的一半 是

原因 速度/频率过高，或实际值阶跃错误。

15 变更超出旋转轴范围 是

原因 速度/频率过高，或实际值阶跃错误。

16 无法传送增量编号为 252 的增量 (FM 451) 是

原因 无法传送此增量。

17 无法逼近增量编号为 252 的增量 (FM 451) 是

原因 当前实际位置与指定增量之间的距离小于切换差程或关断

差程。

18 增量编号为 252 的增量不正确 (FM 451) 是

原因 增量处于工作范围之外。

错误类别 2： 操作员错误 (S7-300, S7-400)

说明

如果用户数据范围中的控制信号发生变化，则会检测到操作员错误。 操作员错误会导致定

位关闭。

编号 含义 诊断中断

1 不允许的操作模式 否

原因 不支持所选操作模式。

3 接口作业不被允许 否

原因 在此操作模式下所选信号不被允许。

4 操作模式参数不正确 否

原因 • 在“点动”模式下，速度不等于快速运行或慢速运行

的速度。

• 在“增量逼近”模式下，增量值不是 1-100，也不是 
252、254 或 255

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

5 启动使能不可用 否

原因 启动时，启动使能不可用。

7 目标/目标范围超出了工作范围 否

原因 默认或计算出的目标位于软限位开关之外

8 未分配轴参数 否

原因 为轴分配的机器数据不正确或没有为其分配机器数据。

9 轴不同步 否

原因 只有已同步的轴才能使用“增量逼近”模式。

10 无法定位目标/距离增量 否

原因 当前实际位置和指定目标之间的距离小于关断差程。

17 无法执行参考点逼近 否

原因 连接了 SSI 编码器。

18 无法执行相对或绝对增量逼近 否

原因 增量无效。

19 关断差程小于增量编号为 255 的目标范围的一半 否

原因 增量编号为 255 的关断差程小于目标范围的一半。

20 不支持沿指定方向运行 否

原因 与软限位开关的距离不足。

错误类别 4： 数据错误 (S7-300, S7-400)

含义

与操作/控制同步检测到操作错误。 数据错误不会触发错误响应。

编号 含义 诊断中断

6 指定的增量太大 否

原因 值在 ±100 m 或 ±1000 m 的范围之外。距离增量/目标不能超出

行程范围。

对于旋转轴，坐标必须大于或等于 0 且小于旋转轴终点。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

10 零点偏移错误 否

原因 零点偏移大于 ±100 m 或 ±1000 m。 
在零点偏移后，软限位开关的位置超出行程范围（-100 m 到 
+100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 零点偏移量大于旋转轴的终点。

11 实际值不正确 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴的终点。

12 参考点不正确 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴的终点。

20 不允许启用机器数据 否

原因 模块上没有新的（无错误）机器数据。

27 位编码设置未授权 否

原因 未使用的位（在这种情况下是未写入的位）不等于 0。
29 不支持的位编码 否

原因 未使用的位（在这种情况下是未写入的位）不等于 0。
34 无法取消设置实际值 否

原因 对于 SSI 编码器和线性轴，完成设置后，实际位置值会处于工作

范围之外。

36 增量编号 255 的切换差程不正确 否

原因 值处于允许的数值范围 ±100 m 或 ±1000 m 之外。

对于旋转轴，坐标必须大于或等于 0 且小于旋转轴终点。

37 增量编号为 255 的关断差程不正确 否

原因 值处于允许的数值范围 ±100 m 或 ±1000 m 之外。

关断差程必须小于切换差程。

107 未分配轴参数 否

原因 轴上没有机器数据，或者尚未启用轴。

108 轴不同步 否

原因 尽管轴不同步，但启动了“设置实际值”或“即时设置实际值”

作业。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误类别 5： 机器数据错误 (S7-300, S7-400)

含义

仅在系统数据块 (SDB) 故障时才触发诊断中断。 机器数据错误不会触发错误响应。

编号 含义 诊断中断

5 硬件中断设置错误 是

原因 您尝试选择模块不支持的硬件中断。

6 小沿距不正确 (FM 451) 是

原因 您输入了小于 0 或大于 109 µm 的值来作为 小沿距。 
7 单位系统不正确 是

原因 单位系统的值处于允许范围 1 到 4 和 6 之外。

8 轴类型不正确 是

原因 您未输入 0 或 1 作为轴类型。

9 旋转轴的结束点不正确 是

原因 旋转轴的终点值超出了 1 到 109 µm 或 1 到 108 µm 的有效范围（取

决于分辨率）。

10 编码器类型不正确 是

原因 编码器类型的值处于 1 到 4 这一允许范围之外。

11 编码器每转距离不正确 是

原因 编码器每转的距离值超出了有效范围 1 到 109 µm（与分辨率无关）。

13 编码器每转增量无效 是

14 转数不正确 是

15 传输速率不正确 是

原因 指定的传输速率超出 0 到 3 这一允许范围。

16 参考点坐标不正确 是

原因 坐标超出 -100 m 到 +100 m 或 1000 m 到 +1000 m（取决于分辨

率）的范围。

线性轴： 坐标处于工作范围之外。 
旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴的终点。

17 绝对编码器调整不正确 是

原因 SSI 编码器： 绝对编码器调整的值不在编码器范围内： （编码器每

转增量 x 转数 - 1）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8076 编程和操作手册, 11/2022



编号 含义 诊断中断

18 参考点逼近的类型不正确 是

原因 您指定的值不是允许的值集合 0、1、2 和 3 之一。

19 计数方向不正确 是

原因 您指定的值不是允许的值数量 0 和 1。
20 无法监视硬件 是

原因 您将参数 DB 中的消息错误监视设置为“FALSE”。
使用的编码器不支持错误脉冲监视。 禁用 MON_PULSE 参数。

21 软限位开关起点不正确 是

原因 线性轴： 软限位开关起始点超出行程范围（-100 m 到 +100 m 或 
-1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率）。

线性轴： 软限位开关起始点（包括任何零点偏移）小于 -100 m 或 
-1000 m（取决于分辨率）。

22 软限位开关终点不正确 是

原因 线性轴： 软限位开关结束点超出了行程范围（-100 m 到 +100 m 或 
-1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率），或者小于软限位开关起始

点。

线性轴： 软限位开关结束点（包括任何零点偏移）大于 +100 m 或 
+1000 m（取决于分辨率）。

23 大速度不正确 是

原因 参数 DB 中未列出的数据必须为 0。
24 目标范围不正确 是

原因 线性轴： 范围从 0 到 100 m 或 1000 m，取决于分辨率。

旋转轴： 范围大于旋转轴终点。

25 监视时间不正确 是

原因 监视时间的值处于允许范围 0 到 100000 ms 之外。

26 停止范围不正确 是

  原因 线性轴： 范围从 0 到 100 m 或 1000 m，取决于分辨率。

旋转轴： 范围大于旋转轴终点。

 

127 停止速度不正确 是

原因 停止速度的值处于允许范围 0 到 100000 µm/min 之外。

128 控制模式不正确 是

原因 您为控制模式指定的值处于允许范围 1 到 4 之外。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

129 参考点逼近的起始速度不正确 是

原因 您未输入 0 或 1 作为起始速度。

130 正向切换差程不正确 是

原因 线性轴： 范围从 0 到 100 m 或 1000 m，取决于分辨率。

旋转轴： 范围大于旋转轴终点或小于目标范围的一半。

131 负向切换差程不正确 是

原因 线性轴： 范围从 0 到 100 m 或 1000 m，取决于分辨率。

旋转轴： 范围大于旋转轴终点或小于目标范围的一半。

132 正向关断差程不正确 是

原因 关断差程大于正向切换差程、小于目标范围的一半，或处于有效范

围 0 到 100 m 或 0 到 1000 m（取决于分辨率）之外。

133 负向关断差程不正确 是

原因 关断差程大于负向切换差程、小于目标范围的一半，或处于有效范

围 0 到 100 m 或 0 到 1000 m（取决于分辨率）之外。

200 分辨率不正确 是

原因 指定的分辨率小于 0.1 µm/脉冲或大于 1000 µm/脉冲。

指定的编码器每转距离和编码器每转脉冲数导致分辨率小于 0.1 或
大于 1000。

201 编码器不适合工作范围/旋转轴范围 是

原因 SSI 编码器和旋转轴： 编码器无法精确涵盖旋转轴范围。

线性轴： 编码器至少未涵盖工作范围（包括软限位开关）。

错误类别 6： 增量表错误 (S7-300, S7-400)

含义

增量维度表错误不会触发错误响应。

编号 含义 诊断中断

6 在增量维度表中指定的增量过大 否

原因 值处于 ±100 m 或 ±1000 m 范围之外。 
增量/目标不能大于行程范围。

对于旋转轴，坐标必须大于或等于 0 且小于旋转轴终点。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误类别 15： 消息 (S7-300, S7-400)

含义

消息不会触发错误响应。

编号 含义 诊断中断

1 启动参数分配 否

原因 模块检测到通过系统数据块进行的参数分配。

2 结束参数分配 否

原因 模块已处理通过系统数据块进行的参数分配且没有出错。

11 到切换点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离太短。

12 到反向点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离太短。

14 到切断点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离太短。

15 到目标范围起点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离太短。

错误类别 128： 诊断错误 (S7-300, S7-400)

编号 含义 诊断中断

4 缺少外部辅助电压 是

原因 • 外部 24 V 辅助电压未接通或出现故障

• 模块上的保险丝有故障

• 欠压

• 接地断路

• 短路（例如在连接的编码器端）

结果 • 所有通道上的定位均取消。

• 输出被关闭

• 缺少编码器电源的辅助电压时，会导致与增量编码器不同步

• 未分配模块参数。

• 启动使能被清除

解决方法 验证 24 V 连接是否正确（如果 24 V 连接正确，则模块发生故障）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

5 缺少前连接器 (FM 451) 是

原因 未连接定位模块的前连接器。

结果 • 缺少外部辅助 24 V 电压

• 模块未准备就绪

校正 将前连接器插入定位模块

51 已响应超时监视（看门狗） 是

原因 • 模块受到严重干扰

• 模块错误

结果 • 模块复位

• 关闭所有输出

• 如果模块复位后未检测到任何模块故障，则模块可以继续运行

• 模块向看门狗发出的“进入事件”和“离开事件”信号超时。

校正 • 解决干扰

• 联系相关的销售部门，他们需要导致错误的情况的详细信息。

• 更换模块

144 编码器断路 是

原因 • 编码器电缆断开或未插入

• 编码器没有交叉信号

• 针脚分配不正确

• 电缆过长

• 编码器信号短路

• 编码器信号沿故障

• 已超出编码器输入的 大输入频率

• 传感器电源故障

结果 • 取消定位

• 关闭所有输出

• 导致与增量编码器不同步

• 删除启动使能

校正 • 检查编码器电缆

• 遵守编码器规范

• 可通过编程界面暂时禁用监视，但操作员须承担相应的责任。

• 遵守模块的技术规范

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

145 绝对编码器消息帧错误 是

原因 模块和绝对编码器 (SSI) 之间的消息帧通信不正确或已中断：

• 编码器电缆断开或未插入

• 编码器类型不正确

• 编码器设置不正确（可编程编码器）

• 指定的消息长度不正确

• 编码器提供的值不正确（编码器有故障）

• 测量系统电缆上出现干扰

• 所选的传输速率太高

• 编码器的单稳态触发器时间大于 64 µs
结果 • 定位被取消

• 输出关闭

• 启动使能被清除

校正 • 检查编码器电缆

• 检查编码器

• 检查编码器与模块之间的消息帧通信

146 增量编码器丢失脉冲 是

原因 • 编码器监视检测到丢失脉冲

• 输入的编码器每转增量数不正确

• 编码器有故障： 未返回定义的脉冲数

• 零标记不正确或无零标记

• 编码器电缆上存在串扰

结果 • 定位被取消

• 输出关闭

• 启动使能被清除

解决方法 • 输入正确的编码器每转增量数（参数分配对话框）

• 检查编码器和编码器电缆

• 遵守屏蔽和接地指示

• 可通过编程界面暂时禁用监视，但操作员须承担相应的责任。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FM x52 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

CAM_INIT (S7-300, S7-400)

说明   
CAM_INIT 指令对通道 DB 中的以下数据进行初始化： 
• 控制信号

• 反馈信号

• 作业的触发位、完成位和错误位

• 功能开关及其完成位和错误位

• CAM_CTRL (页 8083) 或 CAM_CTRL_452 (页 8086) 指令的作业管理和内部缓冲区。 
• CAM_MSRM_452 (页 8090) 指令的作业管理和内部缓冲区（仅限 FM 452）

调用   
启动后（即模块或 CPU 上电后）必须执行该指令。 因此，应将该指令集成到重启阻止块 OB 
100 以及插/拔组织块 OB 83 中，或在用户程序的初始化阶段调用该指令。 进行此操作之前，

在 OB 100 的 DB 中输入模块地址。这样可以确保用户程序不会在 CPU 重启或模块重启之后

访问过期的数据。 

参数   

参数 声明 数据类型 说明

DB_NO INPUT INT 通道 DB 的编号

返回值   
该指令不提供返回值。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CAM_CTRL (S7-300, S7-400)

说明    
可调用 CAM_CTRL 指令从模块读取运行数据、初始化模块以及在运行时控制模块。 要完成

此操作，请使用控制信号、反馈信号、功能开关以及写入和读取命令。

工作原理   
每次调用该指令时，会执行以下操作：

• 读取反馈信号：

CAM_CTRL 指令从模块读取所有反馈信号，并在通道 DB 中输入这些信号。 如果此步骤

没有完成，则不会处理控制信号和命令，这意味着反馈信号会报告指令调用之前指定的

通道状态。 
• 写入控制信号：

将通道 DB 中输入的控制信号传送到模块。 但是，只要设置了“设置参考点”或“写入

凸轮数据”命令的触发器，就会延迟启用凸轮处理。 在此之前，不会激活（或重新激活）

凸轮处理。 
• 命令管理 (页 8105)：

根据在通道 DB 中输入的命令触发位执行下一个命令。 

调用   
必须以循环时间间隔调用此指令。 
调用此指令之前，需在通道 DB 中输入执行选定功能所需的所有数据。 

使用的数据块   
• 通道 DB (页 8091)：

通道 DB 是指令 CAM_CTRL 的背景数据块。 必须在通道 DB 中输入模块地址。 .
• 参数 DB (页 8100)：

要通过命令写入或读取机器数据或凸轮数据，需要一个已在通道 DB 中输入其编号的参数 
DB。 参数 DB 必须足够长，以便能够处理现有数量的凸轮。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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返回值   
此指令在通道 DB 的 RETVAL 参数中提供以下返回值：

RETVAL BR 说明

1 1 至少 1 个命令处于活动状态

0 1 没有活动命令，无错误

-1 0 错误：

出现数据错误 (DAT_ERR) 或 
通信错误 (JOB_ERR)

启动

在模块或 CPU 启动时调用 CAM_INIT (页 8082) 指令。 此操作包括复位功能开关。 
CAM_CTRL 指令确认模块启动。 在此期间，RETVAL 和 JOBBUSY = 1。

对错误的响应   
如果损坏的数据由写入命令写入，则模块返回反馈信号 DATA_ERR = 1。如果在与模块通信

期间写入或读取命令发生错误，则会将错误原因写入通道 DB 的 JOB_ERR 参数。 
• 写入命令出错：

对于损坏的命令，会复位触发位，并置位错误位 _ERR 和完成位 _D。 对于所有未决的写

入命令，会取消触发位并置位错误位 _ERR。 
未决的读取命令会继续执行。相应地为所有命令重新触发 JOB_ERR。

• 读取命令出错：

对于损坏的命令，会复位触发位，并置位错误位 _ERR 和完成位 _D。 
未决的读取命令会继续执行。相应地为所有命令重新触发 JOB_ERR。

CAM_DIAG (S7-300, S7-400)

说明     
使用 CAM_DIAG 指令可从模块的诊断缓冲区中读取数据，并使其显示在 HMI 系统中或用于

编程评估。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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工作原理     
如果通过反馈信号 DIAG = 1 在诊断缓冲区中显示新条目，该指令将读取诊断缓冲区。 读取

诊断缓冲区后，模块会将 DIAG 设置为 0。

调用     
必须以循环时间间隔调用此指令。 不允许在事件驱动的中断程序中进行其它调用。 要完成

该指令的执行，必须至少调用 2 次（在 2 次循环中）。 

使用的数据块     
诊断 DB (页 8104)：
诊断 DB 是指令 CAM_DIAG 的背景数据块。 必须在诊断 DB 中输入模块地址。 应在启动 OB 
(OB 100) 中或在其初始使用之前输入地址。 在 DIAG[1] 结构中写入诊断缓冲区中的 新条目，

在 DIAG[4] 结构中写入 早的条目。

返回值     
该指令在诊断 DB 的 RETVAL 参数中提供以下返回值：

RETVAL BR 说明

1 1 命令激活

0 1 没有活动命令，无错误

-1 0 错误

命令

可通过设置 DIAGRD_EN 触发位来读取诊断缓冲区，而不管是否存在新条目。 读取诊断缓冲

区后，触发位将被设置为 0。 

启动     
该指令不会运行启动例程。

对错误的响应     
可从诊断 DB 的 JOB_ERR 参数中读取命令错误的原因。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误类别

错误事件分为以下错误类别：

• 错误类别 1： 操作错误 (页 8108) 
• 错误类别 4： 数据错误 (页 8109) 
• 错误类别 5： 机器数据错误 (页 8111) 
• 错误类别 7： 凸轮数据错误 (页 8113) 
• 错误类别 15： 消息 (页 8114) 
• 错误类别 128： 诊断错误 (页 8115) 

CAM_CTRL_452 (S7-300, S7-400)

说明    
可调用 CAM_CTRL_452 指令从模块读取运行数据、初始化模块以及在运行时控制模块。 要
完成此操作，请使用控制信号、反馈信号、功能开关以及写入和读取作业。

工作原理   
每次调用该指令时，会执行以下操作：

• 读取反馈信号：

CAM_CTRL_452 指令从模块读取所有反馈信号，并在通道 DB 中输入这些信号。 如果此

步骤没有完成，则不会处理控制信号和作业，这意味着反馈信号会报告指令调用之前指

定的通道状态。 
• 写入控制信号：

将通道 DB 中输入的控制信号传送到模块。 但是，只要设置了“设置参考点”或“写入

凸轮数据”作业的触发器，就会延迟启用凸轮处理。 在此之前，不会激活（或重新激活）

凸轮处理。 
• 作业管理 (页 8107)：

根据在通道 DB 中输入的作业触发位执行下一个作业。 

调用   
必须以循环时间间隔调用此指令。 
调用此指令之前，需在通道 DB 中输入执行选定功能所需的所有数据。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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使用的数据块   
• 通道 DB (页 8091)：

必须在通道 DB 中输入模块地址。

• 参数 DB (页 8100)：
要通过作业写入或读取机器数据或凸轮数据，需要一个已在通道 DB 中输入其编号的参数 
DB。 参数 DB 必须足够长，以便能够处理现有数量的凸轮。 

参数   

参数 声明 数据类型 说明

DB_NO INPUT INT 通道 DB 的编号

RET_VAL OUTPUT INT 返回值

返回值   
此指令在通道 DB 的 RET_VAL 参数中提供以下返回值：

RET_VAL BR 说明

1 1 至少 1 项作业处于活动状态

0 1 没有活动作业，无错误

-1 0 错误：

出现数据错误 (DAT_ERR) 或 
通信错误 (JOB_ERR)

启动       
在模块或 CPU 启动时调用 CAM_INIT (页 8082) 指令。 此操作包括复位功能开关。 
CAM_CTRL_452 指令确认模块启动。 在此期间，RET_VAL 和 JOBBUSY = 1。 

指令
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8087



对错误的响应   
如果损坏的数据由写入作业写入，则模块返回反馈信号 DATA_ERR = 1。如果在与模块通信

期间写入或读取作业发生错误，则会将错误原因写入通道 DB 的 JOB_ERR 参数。 
• 写入作业错误：

对于损坏的作业，会复位触发位，并置位错误位 _ERR 和完成位 _D。 对于所有未决的写

入作业，会取消触发位并置位错误位 _ERR。 
未决的读取作业会继续执行。相应地为所有作业重新触发 JOB_ERR。

• 读取作业错误：

对于损坏的作业，会复位触发位，并置位错误位 _ERR 和完成位 _D。 
未决的读取作业会继续执行。相应地为所有作业重新触发 JOB_ERR。

CAM_DIAG_452 (S7-300, S7-400)

说明   
使用 CAM_DIAG_452 指令可从模块的诊断缓冲区中读取数据，并使其显示在 HMI 系统中或

用于编程评估。

工作原理

如果通过反馈信号 DIAG = 1 在诊断缓冲区中显示新条目，该指令将读取诊断缓冲区。读取

诊断缓冲区后，模块会将 DIAG 设置为 0。

调用

必须以循环时间间隔调用此指令。 不允许在中断 OB 中进行其它调用。 要完成该指令的执行，

必须至少调用 2 次（在 2 次循环中）。 

使用的数据块

诊断 DB (页 8104)：
必须在诊断 DB 中输入模块地址。 在 DIAG[1] 结构中写入诊断缓冲区中的 新条目，在 
DIAG[4] 结构中写入 早的条目。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数   

参数 声明 数据类型 说明

DB_NO INPUT INT 诊断 DB 的编号

RET_VAL OUTPUT INT 返回值

返回值   
该指令在诊断 DB 的 RET_VAL 参数中提供以下返回值：

RET_VAL BR 说明

1 1 作业处于活动状态

0 1 没有活动作业，无错误

-1 0 错误 

作业   
可通过设置 DIAGRD_EN 触发位来读取诊断缓冲区，而不管是否存在新条目。 读取诊断缓冲

区后，触发位将被设置为 0。 

启动   
该指令不会运行启动例程。 

对错误的响应   
可从诊断 DB 的 JOB_ERR 参数中读取作业错误的原因。 

错误类别

错误事件分为以下错误类别：

• 错误类别 1： 操作错误 (页 8108)
• 错误类别 4： 数据错误 (页 8109)
• 错误类别 5： 机器数据错误 (页 8111)
• 错误类别 7： 凸轮数据错误 (页 8113)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• 错误类别 15： 消息 (页 8114)
• 错误类别 128： 诊断错误 (页 8115)

CAM_MSRM_452 (S7-300, S7-400)

说明    
调用 CAM_MSRM_452 指令可在硬件中断 OB 中立即评估 FM 452 的长度测量或沿检测数据。

调用   
在硬件中断 OB（例如 OB 40）中调用该指令。

使用的数据块   
通道 DB (页 8091)：
必须在通道 DB 中输入模块地址。 应在启动 OB (OB 100) 中输入该地址。

参数   

参数 声明 数据类型 说明

DB_NO INPUT INT 通道 DB 的编号

RET_VAL OUTPUT INT 返回值

返回值   
此指令在通道 DB 的 RET_VAL 参数中提供以下返回值：

RET_VAL BR 说明

1 1 作业处于活动状态

0 1 没有活动作业，无错误

-1 0 错误 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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测量结果和状态信息

测量结果和状态信息位于通道 DB 中：

地址 名称 类型 初始值 注释

112.0 BEG_VAL DINT L#0 初始值

116.0 END_VAL DINT L#0 结束值

120.0 LEN_VAL DINT L#0 长度

56.0 JOB_ERR_M INT 0 通信错误

58.0 JOBBUSY_M BOOL FALSE 作业处于活动状态

启动   
该指令不会运行启动例程。 

对错误的响应   
可从通道 DB 的 JOB_ERR_M 参数中读取作业错误的原因。 

FM x52 CAM V2 的其它参考 (S7-300, S7-400)

通道数据块 (S7-300, S7-400)

用途   
通道 DB 是用户程序和电子凸轮控制器 FM x52 之间的数据接口。 它包含并保存控制和操作

模块所需的所有数据。

组态  
通道 DB 分为以下不同的区域：

通道 DB
地址*/版本开关

控制信号

反馈信号

功能开关

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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通道 DB
写入作业的触发位

读取作业的触发位

完成位

错误位

指令的作业管理

作业的数据

* 可以在参数分配界面中输入模块地址。

内容  
下表显示了通道 DB 的内容。

说明

请勿修改此表中列出的任何数据。

地址 参数 数据类型 初始值 说明

地址/版本开关

0.0 MOD_ADDR
（输入！）

INT 0 模块地址

2.0 CH_NO INT 1 通道编号（始终为 1）
10.0 PARADBNO INT -1 参数 DB 的编号

-1 = DB 不可用

12.0 FM_TYPE BOOL FALSE 0 = 版本低于 V4.0 的 FM 352
1 = FM 452 或 V5.0 及更高版本的 FM 352

控制信号

15.2 DIR_M BOOL FALSE 1 = 负向模拟

15.3 DIR_P BOOL FALSE 1 = 正向模拟

15.4 CAM_EN BOOL FALSE 1 = 启用凸轮处理

15.5 CNTC0_EN BOOL FALSE 1 = 启用计数器凸轮轨迹 0 的计数功能

15.6 CNTC1_EN BOOL FALSE 1 = 启用计数器凸轮轨迹 1 的计数功能

16.0 TRACK_EN WORD W#16#0 启用凸轮轨迹 0 到 15
位 0 = 轨迹 0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8092 编程和操作手册, 11/2022



地址 参数 数据类型 初始值 说明

反馈信号

22.2 DIAG BOOL FALSE 1 = 诊断缓冲区已修改

22.4 DATA_ERR BOOL FALSE 1 = 数据错误

22.7 PARA BOOL FALSE 1 = 模块已分配参数

23.4 CAM_ACT BOOL FALSE 1 = 凸轮处理繁忙

25.0 SYNC BOOL FALSE 1 = 轴已同步

25.1 MSR_DONE BOOL FALSE 1 = 长度测量或沿检测已完成

25.2 GO_M BOOL FALSE 1 = 轴沿负方向移动

25.3 GO_P BOOL FALSE 1 = 轴沿正方向移动

25.4 HYS BOOL FALSE 1 = 轴在滞后范围内

25.5 FVAL_DONE BOOL FALSE 1 = 即时设置实际值已执行

26.0 ACT_POS DINT L#0 轴当前位置

30.0 TRACK_OUT DWORD DW#16#0 轨迹 0 至 31 的当前信号

位 0 = 轨迹 0
功能开关

34.0 EDGE_ON BOOL FALSE 1 = 沿检测启用

34.1 SIM_ON BOOL FALSE 1 = 模拟开启

34.2 MSR_ON BOOL FALSE 1 = 长度测量启用

34.3 REFTR_ON BOOL FALSE 1 = 重新触发参考点

34.4 SSW_OFF BOOL FALSE 1 = 禁用软限位开关

写入作业的触发位

35.0 MDWR_EN BOOL FALSE 1 = 写入机器数据 
35.1 MD_EN BOOL FALSE 1 = 启用机器数据

35.2 AVALREM_EN BOOL FALSE 1 = 设置实际值，取消即时设置实际值

35.3 CAM1WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 1 
（凸轮 0 到 15）

35.4 CAM2WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 2 
（凸轮 16 到 31）

35.5 CAM3WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 3 
（凸轮 32 到 47）

指令
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

35.6 CAM4WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 4 
（凸轮 48 到 63）

35.7 CAM5WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 5 
（凸轮 64 到 79）

36.0 CAM6WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 6 
（凸轮 80 到 95）

36.1 CAM7WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 7 
（凸轮 96 到 111）

36.2 CAM8WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 8 
（凸轮 112 到 127）

36.3 REFPT_EN BOOL FALSE 1 = 设置参考点坐标

36.4 AVAL_EN BOOL FALSE 1 = 设置实际值

36.5 FVAL_EN BOOL FALSE 1 = 即时设置实际值

36.6 ZOFF_EN BOOL FALSE 1 = 设置零点偏移

36.7 CH01CAM_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮沿的设置（1 个凸轮）

37.0 CH16CAM_EN BOOL FALSE 1 = 写入快速凸轮更改设置（16 个凸轮）

读取作业的触发位

37.1 MDRD_EN BOOL FALSE 1 = 读取机器数据

37.2 CAM1RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 1 
（凸轮 0 到 15）

37.3 CAM2RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 2 
（凸轮 16 到 31）

37.4 CAM3RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 3 
（凸轮 32 到 47）

37.5 CAM4RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 4 
（凸轮 48 到 63）

37.6 CAM5RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 5 
（凸轮 64 到 79）

37.7 CAM6RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 6 
（凸轮 80 到 95）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8094 编程和操作手册, 11/2022



地址 参数 数据类型 初始值 说明

38.0 CAM7RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 7 
（凸轮 96 到 111）

38.1 CAM8RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 8 
（凸轮 112 到 127）

38.2 MSRRD_EN BOOL FALSE 1 = 读取测量值

38.3 CNTTRC_EN BOOL FALSE 1 = 读取计数器凸轮轨迹的计数值

38.4 ACTPOS_EN BOOL FALSE 1 = 读取位置和轨迹数据

38.5 ENCVAL_EN BOOL FALSE 1 = 读取编码器值

38.6 CAMOUT_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮和轨迹数据 
功能开关的完成位

40.0 EDGE_D BOOL FALSE 1 =“激活沿检测”或“禁用沿检测”已完

成

40.1 SIM_D BOOL FALSE 1 =“激活模拟”或“禁用模拟”已完成

40.2 MSR_D BOOL FALSE 1 =“激活长度测量”或“禁用长度测量”

已完成

40.3 REFTR_D BOOL FALSE 1 =“激活重新触发参考点”或“禁用重新

触发参考点”已完成

40.4 SSW_D BOOL FALSE 1 =“启用软限位开关”或“禁用软限位开

关”已完成

写入作业的完成位

41.0 MDWR_D BOOL FALSE 1 =“写入机器数据”作业已完成

41.1 MD_D BOOL FALSE 1 =“启用机器数据”作业已完成

41.2 AVALREM_D BOOL FALSE 1 =“取消设置实际值”或“取消即时设置

实际值”已完成

41.3 CAM1WR_D BOOL FALSE 1 =“写入凸轮数据 1”作业已完成

41.4 CAM2WR_D BOOL FALSE 1 =“写入凸轮数据 2”作业已完成

41.5 CAM3WR_D BOOL FALSE 1 =“写入凸轮数据 3”作业已完成

41.6 CAM4WR_D BOOL FALSE 1 =“写入凸轮数据 4”作业已完成

41.7 CAM5WR_D BOOL FALSE 1 =“写入凸轮数据 5”作业已完成

42.0 CAM6WR_D BOOL FALSE 1 =“写入凸轮数据 6”作业已完成

42.1 CAM7WR_D BOOL FALSE 1 =“写入凸轮数据 7”作业已完成

42.2 CAM8WR_D BOOL FALSE 1 =“写入凸轮数据 8”作业已完成

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

42.3 REFPT_D BOOL FALSE 1 =“设置参考点”作业已完成

42.4 AVAL_D BOOL FALSE 1 =“设置实际值”作业已完成

42.5 FVAL_D BOOL FALSE 1 =“即时设置实际值”作业已完成

42.6 ZOFF_D BOOL FALSE 1 =“设置零点偏移”作业已完成

42.7 CH01CAM_D BOOL FALSE 1 =“更改 1 个凸轮”作业已完成

43.0 CH16CAM_D BOOL FALSE 1 =“更改 16 个凸轮”已完成（快速凸轮参

数更改）

读取作业的完成位

43.1 MDRD_D BOOL FALSE 1 =“读取机器数据”作业已完成

43.2 CAM1RD_D BOOL FALSE 1 =“读取凸轮数据 1”作业已完成

43.3 CAM2RD_D BOOL FALSE 1 =“读取凸轮数据 2”作业已完成

43.4 CAM3RD_D BOOL FALSE 1 =“读取凸轮数据 3”作业已完成

43.5 CAM4RD_D BOOL FALSE 1 =“读取凸轮数据 4”作业已完成

43.6 CAM5RD_D BOOL FALSE 1 =“读取凸轮数据 5”作业已完成

43.7 CAM6RD_D BOOL FALSE 1 =“读取凸轮数据 6”作业已完成

44.0 CAM7RD_D BOOL FALSE 1 =“读取凸轮数据 7”作业已完成

44.1 CAM8RD_D BOOL FALSE 1 =“读取凸轮数据 8”作业已完成

44.2 MSRRD_D BOOL FALSE 1 =“读取测量值”作业已完成

44.3 CNTTRC_D BOOL FALSE 1 =“读取计数器凸轮轨迹的计数值”作业

已完成

44.4 ACTPOS_D BOOL FALSE 1 =“读取位置和轨迹数据”作业已完成

44.5 ENCVAL_D BOOL FALSE 1 =“读取实际编码器值”作业已完成

44.6 CAMOUT_D BOOL FALSE 1 =“读取位置和轨迹数据”作业已完成

功能开关的错误位

46.0 EDGE_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“激活沿检测”或“禁用沿检测”

时出现错误

46.1 SIM_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“激活模拟”或“禁用模拟”时出

现错误

46.2 MSR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“激活长度测量”或“禁用长度测

量”时出现错误

46.3 REFTR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“启用重新触发参考点”或“禁用

重新触发参考点”时出现错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

46.4 SSW_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“启用软限位开关”或“禁用软限

位开关”时出现错误

写入作业的错误位

47.0 MDWR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入机器数据”作业时出现错误

47.1 MD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“激活机器数据”作业时出现错误

47.2 AVALREM_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“取消设置实际值”或“取消即时

设置实际值”时出现错误

47.3 CAM1WR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入凸轮数据 1”作业时出现错

误

47.4 CAM2WR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入凸轮数据 2”作业时出现错

误

47.5 CAM3WR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入凸轮数据 3”作业时出现错

误

47.6 CAM4WR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入凸轮数据 4”作业时出现错

误

47.7 CAM5WR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入凸轮数据 5”作业时出现错

误

48.0 CAM6WR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入凸轮数据 6”作业时出现错

误

48.1 CAM7WR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入凸轮数据 7”作业时出现错

误

48.2 CAM8WR_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“写入凸轮数据 8”作业时出现错

误

48.3 REFPT_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“设置参考点”作业时出现错误

48.4 AVAL_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“设置实际值”作业时出现错误

48.5 FVAL_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“即时设置实际值”作业时出现错

误

48.6 ZOFF_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“设置零点偏移”作业时出现错误

48.7 CH01CAM_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“更改 1 个凸轮”作业时出现错

误

49.0 CH16CAM_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“更改 16 个凸轮”（快速凸轮参

数更改）时出现错误

读取作业的错误位

49.1 MDRD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取机器数据”作业时出现错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

49.2 CAM1RD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取凸轮数据 1”作业时出现错

误

49.3 CAM2RD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取凸轮数据 2”作业时出现错

误

49.4 CAM3RD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取凸轮数据 3”作业时出现错

误

49.5 CAM4RD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取凸轮数据 4”作业时出现错

误

49.6 CAM5RD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取凸轮数据 5”作业时出现错

误

49.7 CAM6RD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取凸轮数据 6”作业时出现错

误

50.0 CAM7RD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取凸轮数据 7”作业时出现错

误

50.1 CAM8RD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取凸轮数据 8”作业时出现错

误

50.2 MSRRD_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取测量值”作业时出现错误

50.3 CNTTRC_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取计数器凸轮轨迹的计数值”

作业时出现错误 
50.4 ACTPOS_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取位置和轨迹数据”作业时出

现错误 
50.5 ENCVAL_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取当前编码器值”作业时出现

错误

50.6 CAMOUT_ERR BOOL FALSE 1 = 执行“读取凸轮和轨迹数据”作业时出

现错误

指令 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 的作业管理

52.0 JOB_ERR INT 0 通信错误

54.0 JOBBUSY BOOL FALSE 1 = 至少 1 项作业处于活动状态 
54.1 JOBRESET BOOL FALSE 1 = 复位所有错误位和完成位 
指令的作业管理  CAM_MSRM_452
56.0 JOB_ERR_M INT 0 通信错误

58.0 JOBBUSY_M BOOL FALSE 1 = 作业处于活动状态 
“零点偏移”作业的数据

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

86.0 ZOFF DINT L#0 零点偏移

“设置实际值”作业的数据

90.0 AVAL DINT L#0 “设置实际值”的坐标

“即时设置实际值”作业的数据

94.0 FVAL DINT L#0 “即时设置实际值”的坐标

“设置参考点”作业的数据

98.0 REFPT DINT L#0 “设置参考点”的坐标

“更改凸轮沿”作业的数据

102.0 CAM_NO INT 0 凸轮编号 
104.0 CAM_START DINT L#0 凸轮起始点

108.0 CAM_END DINT L#0 凸轮结束点

“长度测量/沿检测”作业的数据

112.0 BEG_VAL DINT L#0 初始值

116.0 END_VAL DINT L#0 结束值

120.0 LEN_VAL DINT L#0 长度

“读取计数值”作业的数据

124.0 CNT_TRC0 INT 0 计数器凸轮轨迹 0 的当前计数值

126.0 CNT_TRC1 INT 0 计数器凸轮轨迹 1 的当前计数值

“读取位置和轨迹数据”作业的数据

128.0 ACTPOS DINT L#0 当前位置

132.0 ACTSPD DINT L#0 实际速度

136.0 TRACK_ID DWORD DW#16#0 轨迹 0 到 31 的轨迹标识符位

“读取编码器数据”作业的数据

140.0 ENCVAL DINT L#0 编码器值

144.0 ZEROVAL DINT L#0 后一个零标记处的计数值

148.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

“读取凸轮和轨迹数据”作业的数据

152.0 CAM_00_31 DWORD DW#16#0 凸轮 0 到 31 的凸轮标识符位

156.0 CAM_32_63 DWORD DW#16#0 凸轮 32 到 63 的凸轮标识符位

160.0 CAM_64_95 DWORD DW#16#0 凸轮 64 到 95 的凸轮标识符位

164.0 CAM_96_127 DWORD DW#16#0 凸轮 96 到 127 的凸轮标识符位

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

168.0 TRACK_ID1 DWORD DW#16#0 轨迹 0 到 31 的轨迹标识符位

172.0 ACTPOS1 DINT L#0 当前位置 
“快速凸轮参数更改”作业的数据

176.0 C_QTY BYTE B#16#0 要修改的凸轮数

177.0 DIS_CHECK BOOL FALSE 1 = 禁用数据检查

180.0 CAM ARRAY 
[0...15]
STRUCT

  注：

对于每个要进行修改的凸轮，下面的结构

必须是完整的

相对地址

+0.0 CAM_NO BYTE B#16#0 要修改的凸轮编号

+1.0 C_EFFDIR BOOL FALSE 1 = 更改激活方向

+1.1 C_CBEGIN BOOL FALSE 1 = 将凸轮起始点更改为值 CBEGIN（新的

凸轮起始点）

+1.2 C_CEND BOOL FALSE 1 = 将凸轮结束点/激活时间更改为值 CEND
（新的凸轮结束点）

+1.3 C_LTIME BOOL FALSE 1 = 将前置时间更改为 LTIME 值（新前置

时间）

+1.4 CAM_OFF BOOL FALSE 1 = 凸轮更改期间禁用凸轮

+1.5 EFFDIR_P BOOL FALSE 1 = 新的有效方向为正向（加号）

+1.6 EFFDIR_M BOOL FALSE 1 = 新的有效方向为负向（减号）

+2.0 CBEGIN DINT L#0 新凸轮起始点

+6.0 CEND DINT L#0 新凸轮结束点/新激活时间 
+10.0 LTIME INT 0 新前置时间

参数数据块 (S7-300, S7-400)

用途   
机器和凸轮数据存储在参数 DB 中。可以从用户程序或从 HMI 系统中更改这些参数。修改过

的数据可以导入到参数分配界面并在那里显示。可以将参数分配界面中显示的数据导出至参

数 DB。 
一个模块可包含多个参数数据集（例如，用于不同配方），您可以通过程序进行选择。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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组态   

参数 DB  
CAM_P016TYPE (UDT3)
机器数据

凸轮 0 到 15 的数据

 

CAM_P032TYPE (UDT4)
机器数据

凸轮 0 到 31 的数据

 

CAM_P064TYPE (UDT5)
机器数据

凸轮 0 到 63 的数据

 

CAM_P0128TYPE (UDT6)
机器数据

凸轮 0 到 127 的数据

 

内容   
下表显示了参数 DB 的内容。

说明

请勿更改未在此表中列出的任何数据。

地址 参数 数据类型 初始值 说明

机器数据

3.1 PI_MEND BOOL FALSE • FM 352：0
• FM 452：

1：启用硬件中断：满量程值

3.2 PI_CAM BOOL FALSE 1：启用硬件中断：凸轮开/关
3.5 PI_MSTRT BOOL FALSE • FM 352：0

• FM 452：
1：启用硬件中断：测量开始

4.0 EDGEDIST DINT L#0 沿检测的 小沿距

8.0 UNITS DINT L#1 物理单位系统

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

12.0 AXIS_TYPE DINT L#0 0：线性轴，1：旋转轴

16.0 ENDROTAX DINT L#100 000 旋转轴终点

20.0 ENC_TYPE DINT L#1 编码器类型，帧长度

24.0 DISP_REV DINT L#80 000 编码器每转距离

32.0 INC_REV DINT L#500 编码器每转增量

36.0 NO_REV DINT L#1024 编码器转数

40.0 BAUDRATE DINT L#0 传输速率

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

48.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

52.0 RETR_TYPE DINT L#0 “重新触发参考点”的模式

59.0 CNT_DIR DINT L#0 计数方向：

0：常规，1：反向

63.0 MON_WIRE BOOL TRUE 1：断线监视

63.1 MON_FRAME BOOL TRUE 1：消息帧错误监视

63.2 MON_PULSE BOOL TRUE 1：缺少脉冲监视

64.0 SSW_STRT DINT L#-100 000 000 软限位开关起点

68.0 SSW_END DINT L#100 000 000 软限位开关终点

76.0 C_QTY DINT L#0 凸轮数：0、1、2、3 = 大 16、32、64、128 
个凸轮

80.0 HYS DINT L#0 滞后

84.0 SIM_SPD DINT L#0 模拟速度

90.0 TRACK_OUT WORD W#16#0 轨迹输出的控制： 
0 = 凸轮控制器，1 = CPU； 
位号 = 轨迹号

95.0 EN_IN_I3 BOOL FALSE 使能输入 I3
95.1 EN_IN_I4 BOOL FALSE • FM 352：0

• FM 452：
使能输入 I4

95.2 EN_IN_I5 BOOL FALSE • FM 352：0
• FM 452：

使能输入 I5

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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地址 参数 数据类型 初始值 说明

95.3 EN_IN_I6 BOOL FALSE • FM 352：0
• FM 452：

使能输入 I6
95.4 EN_IN_I7 BOOL FALSE • FM 352：0

• FM 452：
使能输入 I7

95.5 EN_IN_I8 BOOL FALSE • FM 352：0
• FM 452：

使能输入 I8
95.6 EN_IN_I9 BOOL FALSE • FM 352：0

• FM 452：
使能输入 I9

95.7 EN_IN_I10 BOOL FALSE • FM 352：0
• FM 452：

使能输入 I10
99.0 SPEC_TRC0 BOOL FALSE 1 = 轨迹 0 是计数器凸轮轨迹

99.1 SPEC_TRC1 BOOL FALSE 1 = 轨迹 1 是计数器凸轮轨迹

99.2 SPEC_TRC2 BOOL FALSE 1 = 轨迹 2 是制动凸轮轨迹

100.0 CNT_LIM0 DINT L#2 计数器凸轮轨迹 0 的计数值上限

104.0 CNT_LIM1 DINT L#2 计数器凸轮轨迹 1 的计数值上限

凸轮 0 到 15/0 到 31/0 到 63/0 到 127 的数据

108.0   STRUCT   （每个元素为 12 个字节长）

相对地址

+0.0 CAMVALID BOOL FALSE 1：凸轮有效

+0.1 EFFDIR_P BOOL TRUE 1：正有效方向（加号）

+0.2 EFFDIR_M BOOL TRUE 1：负有效方向（减号）

+0.3 CAM_TYPE BOOL FALSE 0：距离凸轮，1：基于时间的凸轮

+0.4 PI_SW_ON BOOL FALSE 1：激活时的硬件中断

+0.5 PI_SW_OFF BOOL FALSE 1：禁用时的硬件中断

+1.0 TRACK_NO BYTE B#16#0 轨迹编号

+2.0 CBEGIN DINT L#-100 000 000 凸轮起始点

+6.0 CEND DINT L#100 000 000 输出凸轮结束点/激活时间

+10.0 LTIME INT 0 前置时间

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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诊断数据块 (S7-300, S7-400)

用途  
诊断 DB 是指令 CAM_DIAG (页 8084) 或 CAM_DIAG_452 (页 8088) 的存储位置。 它包含模

块的缓冲区，该缓冲区由指令处理。

组态  

诊断 DB
模块地址

内部数据

作业状态

触发位

经过处理的诊断缓冲区 

内容  
下表显示了诊断 DB 的内容。

说明

请勿更改未在此表中列出的任何数据。

地址 参数 数据类型 初始值 说明

0.0 MOD_ADDR
（输入！）

INT 0 模块地址

256.0 JOB_ERR INT 0 通信错误

258.0 JOBBUSY BOOL FALSE 1 = 作业处于活动状态

258.1 DIAGRD_EN BOOL FALSE 1 = 无条件读取诊断缓冲区

260.0 DIAG_CNT INT 0 列表中的有效条目数

262.0 DIAG[1] STRUCT   诊断数据 新条目

272.0 DIAG[2] STRUCT   诊断数据第二个条目

282.0 DIAG[3] STRUCT   诊断数据第三个条目

292.0 DIAG[4] STRUCT   诊断数据 旧的条目

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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诊断条目的结构

下表显示了诊断条目 DIAG[n] 的结构。

地址 参数 数据类型 初始值 说明

+0.0 STATE BOOL FALSE 0 = 离开的事件

1 = 进入的事件

+0.1 INTF BOOL FALSE 1 = 内部错误

+0.2 EXTF BOOL FALSE 1 = 外部错误

+2.0 FCL INT 0 错误类别：

1： 操作错误

4： 数据错误

5： 机器数据错误

7： 凸轮数据错误

15： 消息

128： 诊断错误

+4.0 FNO INT 0 错误编号 0 ... 255
+6.0 CH_NO INT 0 通道编号（始终为 1）
+8.0 CAMNO INT 0 错误类别对应凸轮数据错误的凸轮编号 0 到 127

作业管理 (CAM_CTRL) (S7-300, S7-400)

作业 
通过作业处理与模块的数据通信，而不是控制和反馈信号的传送。 
要启动一项作业，请在通道 DB 中置位相应的触发位，包括写入作业的相应数据。 要执行此

作业，请调用 CAM_CTRL (页 8083) 指令。 
如果要集中操作模块，读取作业将立即执行。 如果在分布式组态中使用 FM 352，读取作业

可能需要几个周期。

由于需要来自模块的确认，因此写入作业至少需要 3 次调用（或 OB 周期）。 如果在分布式

系统中使用 FM 352，则写入作业可能需要 3 次以上调用。

如果必要，可以随控制信号同时发送多个作业。 除了用于写入功能开关的作业以外，所有

作业均按在通道 DB 中指定的触发位顺序执行。 一项作业完成后，即会将触发位复位。 在
下次调用该指令时会识别并执行下一个未决作业。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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除了触发位，还为所有作业提供了完成位和错误位。 这些位通过扩展名进行区分：

位 扩展名

触发位 _EN ("enable")
完成位 _D ("done")
错误位 _ERR ("error")

在评估作业的完成位和错误位之后或启动作业之前，应将作业的完成位和错误位设置为 0。
对 JOBRESET 位进行置位时，在执行未决作业之前复位所有完成位和错误位。 然后将 
JOBRESET 位复位为 0。

功能开关 
功能开关用于启用和禁用模块状态。 仅在开关设置有变化时，才执行写入功能开关的作业。 
执行完该作业后，会保留功能开关的设置。

不能同时激活长度测量和沿检测。 因此，CAM_CTRL 指令会确保启用一个功能开关时，禁

用另外一个功能开关。 但是，如果同时启用两个功能开关 (0 → 1)，则启用长度测量。 
可在调用 CAM_CTRL 时同时使用功能开关和作业。 
与作业相同，功能开关也具有扩展名为 _D 的完成位以及扩展名为 _ERR 的错误位。

为了能够评估完成位和错误位，应该在更改功能开关时将这些位设置为 0。 

作业状态 
作业执行的状态可以从通道 DB 中的返回值 RETVAL 和活动位 JOBBUSY 读取。 可以根据单

个作业的触发位、完成位和错误位来评估作业的状态。 

  RETVAL JOBBUSY 触发位 _EN 完成位 _D 错误位 _ERR
作业处于活动状

态

1 1 1 0 0

作业完成且无错

误

0 0 0 1 0

作业完成但有错

误

-1 0 0 1 1

写入作业已取消 -1 0 0 0 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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作业管理 (CAM_CTRL_452) (S7-300, S7-400)

作业   
通过作业处理与模块的数据通信，而不是控制和反馈信号的传送。 
要启动某个命令，请在通道 DB 中置位相应的触发位，包括写入作业的相应数据。 要执行此

命令，请调用 CAM_CTRL_452 (页 8086) 指令。 
读取命令会立即执行。 由于需要来自模块的确认，因此写入命令至少需要 3 次调用（或 OB 
周期）。

如果必要，可以随控制信号同时发送多个作业。 除了用于写入功能开关的命令外，所有作

业均按在通道 DB 中指定的触发位的顺序执行。 命令完成后，该触发位复位。 在下次调用

该指令时识别并执行下一个未决命令。 
除了触发位，还为所有作业提供了完成位和错误位。 这些位通过扩展名进行区分：

位 扩展名

触发位 _EN ("enable")
完成位 _D ("done")
错误位 _ERR ("error")

在评估命令的完成位和错误位后或启动命令前，应将此命令的完成位和错误位设置为 0。
对 JOBRESET 位进行置位时，在执行未决作业之前复位所有完成位和错误位。 然后将 
JOBRESET 位复位为 0。

功能开关   
功能开关用于启用和禁用模块状态。 只有开关设置发生更改，才执行用于写入功能开关的

命令。 执行完该命令后，会保留功能开关的设置。

不能同时激活长度测量和沿检测。 因此，CAM_CTRL_452 指令会确保启用一个功能开关时，

禁用另外一个功能开关。 但是，如果同时启用两个功能开关 (0 → 1)，则启用长度测量。 
可在调用 CAM_CTRL_452 时同时使用功能开关和作业。 
与作业相同，功能开关也具有扩展名为 _D 的完成位以及扩展名为 _ERR 的错误位。

为了能够评估完成位和错误位，应该在更改功能开关时将这些位设置为 0。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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命令状态   
命令执行的状态可以从通道 DB 中的返回值 RET_VAL 和活动位 JOBBUSY 读取。 可以根据某

命令的触发位、完成位和错误位来评估该命令的状态。 

  RET_VAL JOBBUSY 触发位 _EN 完成位 _D 错误位 _ERR
命令激活 1 1 1 0 0
命令完成且无错

误

0 0 0 1 0

命令完成但有错

误

-1 0 0 1 1

写入命令已取消 -1 0 0 0 1

错误类别 (S7-300, S7-400)

错误类别 1： 操作错误 (S7-300, S7-400)

说明

与操作员输入/控制异步检测到操作错误。

编号 含义 诊断中断

1 超出软件限位开关起始点 是

2 超出软件限位开关终点 是

3 超出运行范围起点 是

4 超出运行范围终点 是

13 无法执行即时设置实际值 是

原因 即时设置实际值后，软件限位开关超出行程范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。 
由设置实际值/即时设置实际值操作引起的偏移量大于 ± 100 m 或 
± 1000 m。 

结果 轴不同步。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误类别 4： 数据错误 (S7-300, S7-400)

说明

与操作员输入/控制同步检测到数据错误。

编号 含义 诊断中断

10 零点偏移不正确 否

原因 零点偏移大于 ±100 m 或 ±1000 m。 
在零点偏移后，软件限位开关超出行程范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。 
旋转轴： 零点偏移量大于旋转轴的终点。

11 实际值规范不正确 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软件限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴的终点。

12 参考位置错误 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软件限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴的终点。

20 不允许启用机器数据 否

原因 模块上没有新的（无错误）机器数据

21 不允许即时设置实际值 否

原因 启用“重新触发参考点”时尝试执行“即时设置实际值”。

27 位编码设置无效 否

原因 未使用的位（在这种情况下是未写入的位）不等于 0。
试图同时选择“长度测量”和“沿检测”。

28 不允许重新触发参考点 否

原因 “即时设置实际值”激活期间尝试执行“重新触发参考点”。

试图通过 SSI 编码器执行“重新触发参考点”。

29 位编码命令无效 否

原因 未使用的位（在这种情况下是未写入的位）不等于 0。
30 前置时间不正确 否

31 凸轮编号不正确 否

原因 凸轮无效

凸轮编号不在 0 到 127 的范围内。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

32 凸轮起始点不正确 否

原因 凸轮起始点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 凸轮起始点小于 0 或大于旋转轴的终点。

33 凸轮结束点不正确/凸轮激活时间不正确 否

原因 凸轮结束点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 凸轮结束点小于 0 或大于旋转轴的终点。 
凸轮未激活的时间至少持续了一个脉冲的时长。

对于反凸轮，凸轮起始点和凸轮结束点间没有至少 4 个脉冲。

34 无法取消设置实际值 否

原因 进行设置后，实际位置值超出 SSI 编码器和线性轴的工作范围。

35 “设置实际值”/“即时设置实际值”指定的实际值不正确 否

原因 指定的实际值超出 ±100 m 或 ±1000 m 的有效数值范围。 
如果进行此设置，软件限位开关会超出行程范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。 
由设置实际值/即时设置实际值引起的偏移量大于 ±100 m 或 ±1000 
m。

107 未分配轴参数 否

原因 轴上没有机器数据。

未在轴上激活机器数据。

108 轴不同步 否

原因 尽管轴不同步，但启动了“设置实际值”或“即时设置实际值”设

置之一。

109 凸轮处理处于活动状态。 否

110 要修改的凸轮数不正确 否

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8110 编程和操作手册, 11/2022



错误类别 5： 机器数据错误 (S7-300, S7-400)

说明

只有在系统数据块 (SDB, system data block) 中检测到错误时才会触发诊断中断。

编号 含义 诊断中断

5 硬件中断设置错误 是

原因 您尝试选择模块不支持的硬件中断。

6 小沿距不正确 是

原因 您输入的 小沿距值小于 0 或大于 109 µm。

8 轴类型不正确 是

原因 未指定 0 作为轴类型，也未指定 1 作为轴类型

9 旋转轴的结束点不正确 是

原因 旋转轴的终点值超出了 1 到 109 µm 或 1 到 108 µm 的有效范围（取

决于分辨率）。

10 编码器类型不正确 是

原因 编码器类型的值在有效范围 1 到 10 之外

11 编码器每转距离不正确 是

原因 编码器每转的距离值超出了有效范围 1 到 109 µm（与分辨率无

关）。

13 编码器每转增量数不正确 是

14 转数不正确 是

15 传输速率不正确 是

原因 指定的传输速率超出 0 到 3 这一有效范围。

16 参考点坐标不正确 是

原因 坐标超出 -100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m（取决于分辨

率）的范围。

线性轴： 坐标超出工作范围。 
旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴的终点。

17 绝对编码器调整不正确 是

原因 SSI 编码器： 绝对编码器调整的值不在编码器范围内： （编码器每

转增量 x 转数 - 1）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

18 “重新触发参考点”的模式不正确 是

原因 指定的值超出有效量 0、1、6 和 7。
19 方向修改不正确 是

原因 指定的值不是有效的 0 和 1。
20 无法进行硬件监视 是

原因 在参数 DB 中设置了消息帧错误监视 = FALSE。
编码器不支持错误脉冲监视（禁用 MON_PULSE）

21 软件限位开关起点不正确 是

原因 线性轴： 软件限位开关起始点超出行程范围（-100 m 到 +100 m 
或 -1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率）。

线性轴： 软件限位开关起始点（包括任何零点偏移）小于 -100 m 
或 -1000 m（取决于分辨率）。

22 软件限位开关终点不正确 是

原因 线性轴： 软件限位开关结束点超出了行程范围（-100 m 到 +100 m 
或 1,000 m 到 +1000 m，取决于分辨率），或者小于软件限位开

关起始点。

线性轴： 软件限位开关结束点（包括任何零点偏移）大于 +100 m 
或 +1000 m（取决于分辨率）。

144 数量结构不正确 是

原因 指定的数量结构不是 0 到 3。
145 滞后不正确 是

原因 滞后超出“0 到 65535 × 分辨率”这一范围。 
滞后超过了 ¼ × 工作范围或 ¼  × 旋转轴范围。

146 仿真速度不正确 是

原因 仿真速度超出范围 1000 × RES 到 3  × 107 × RES，或大于 5 × 
108 µm/min。
仿真速度无法在内部设置。

147 轨迹不正确 是

原因 选择了激活 0 到 15（位 0 到 15）范围之外的轨迹。

148 使能输入的选择不正确 是

原因 您想要使用外部信号启用 3 到 10（位 0 到 7）范围之外的轨迹。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

149 特殊轨迹的选择不正确 是

原因 您想要将 0、1 和 2（位 0、1 和 2）之外的轨迹定义为特殊轨迹。

150 轨迹 0 的计数值上限不正确 是

原因 指定了小于 2 或大于 65535 的计数值作为计数值上限。

151 轨迹 1 的计数值上限不正确 是

原因 指定了小于 2 或大于 65535 的计数值作为计数值上限。

200 分辨率不正确 是

原因 指定的分辨率小于 0.1 µm/脉冲或大于 1000 µm/脉冲。

指定的编码器每转距离和编码器每转脉冲数导致分辨率小于 0.1 或
大于 1000。

201 编码器与工作范围/旋转轴范围不匹配 是

原因 SSI 编码器和旋转轴： 编码器无法精确涵盖旋转轴范围。

线性轴： 编码器至少未涵盖工作范围（包括软件限位开关）。

错误类别 7： 凸轮数据错误 (S7-300, S7-400)

说明

只有在系统数据块 (SDB, system data block) 中检测到错误时才会触发诊断中断。

编号 含义 诊断中断

1 硬件中断无效 是

原因 试图为编号大于 7 的凸轮定义硬件中断。

2 轨迹编号不正确 是

原因 轨迹编号超出了 0 到 31 的范围

3 凸轮起始点不正确 是

原因 凸轮起始点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 凸轮起始点小于 0 或大于旋转轴的终点。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

4 凸轮结束点不正确 是

原因 凸轮结束点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

凸轮长度并非至少为 1 个脉冲。 
旋转轴： 凸轮结束点小于 0 或大于旋转轴的终点。 
对于反凸轮，凸轮起始点和凸轮结束点间没有至少 4 个脉冲。

5 激活时间不正确 是

原因 激活时间小于 0 µs。 大值取决于数量结构。

6 前置时间不正确 1) 是

原因 微分时间小于 0 µs。 大值取决于数量结构。

50 凸轮记录过多 是

原因 想要输入的凸轮记录数量超过了此数量结构所允许的数量。

51 轴处于运行状态 是

原因 尝试在凸轮控制器激活时输入凸轮记录。

52 未分配轴参数 是

原因 想要在机器参数尚未激活的情况下输入凸轮数据。

1) 如果在与绝对编码器 (SSI) 的连接中分配参数“反向”(inverted) 作为计数方向，则也可能生成该错误消息。

错误类别 15： 消息 (S7-300, S7-400)

编号 含义 诊断中断

1 启动参数分配 否

原因 模块检测到通过系统数据块进行的参数分配。

2 结束参数分配 否

原因 模块已完成处理通过系统数据块进行的参数分配，且没有出错。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误类别 128： 诊断错误 (S7-300, S7-400)

编号 含义 诊断中断

4 缺少外部辅助电压 是

原因 • 外部 24 V 辅助电压未接通或出现故障

• 缺少前连接器

• 短路（例如在连接的编码器端）

结果 • 凸轮处理被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 对于增量编码器，同步会被取消

• 未分配模块参数（反馈信号 PARA = 0）。

解决方法 验证 24 V 连接是否正确（如果 24 V 连接正确，则模块发生故障）

5 缺少前连接器 (FM 452) 是

原因 未插入前连接器

结果 • 缺少外部辅助 24 V 电压

• 模块未准备就绪

解决方法 插入前连接器

51 已响应超时监视（监视狗） 是

原因 • 模块受到严重干扰

• 模块错误

结果 • 模块复位

• 如果在模块复位后未检测到任何模块错误，则模块准备好再次

运行。

• 模块向监视狗发出的“进入事件”和“离开事件”信号超时。

解决方法 • 排除干扰

• 联系相关的销售部门，他们需要了解导致错误的情况的详细信

息。

• 更换模块

52 模块的内部电源发生故障 是

原因 模块错误

结果 • 模块复位

• 如果在模块复位后未检测到任何模块错误，则模块准备好再次

运行。

解决方法 更换模块

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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编号 含义 诊断中断

70 硬件中断丢失 是

原因 模块检测到无法报告的硬件中断事件，因为用户程序/CPU 尚未处

理该事件。

结果 • 凸轮处理被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 对于增量编码器，同步会被取消

解决方法 • 将硬件中断 OB 集成到用户程序中

• 检查模块的总线连接

• 禁用硬件中断

• 调整硬件和软件以满足过程要求（例如，更快的 CPU，优化用

户程序）。

144 编码器断线 是

原因 • 编码器电缆未插入或已断开

• 编码器没有横向信号

• 针脚分配不正确

• 电缆过长

• 编码器信号短路

结果 • 凸轮处理被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 对于增量编码器，同步会被取消

解决方法 • 检查编码器电缆

• 遵守编码器规范

• 可通过编程界面暂时禁用监视，但操作员须承担相应的责任。

• 遵守模块的技术规范

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8116 编程和操作手册, 11/2022



编号 含义 诊断中断

145 绝对编码器消息帧错误 是

原因 模块和绝对编码器 (SSI) 之间的消息帧通信不正确或已中断：

• 编码器电缆未插入或已断开

• 编码器类型不正确

• 编码器设置不正确（可编程编码器）

• 消息帧长度无效

• 编码器返回的值不正确（编码器故障）

• 测量系统电缆上出现干扰

• 所选传输速率过大

结果 • 凸轮处理被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 在下一个正确的 SSI 传送结束前，前一个有效的实际值将保持不

变

解决方法 • 检查编码器电缆

• 检查编码器

• 检查编码器与模块之间的消息帧通信

146 增量编码器丢失脉冲 是

原因 • 编码器监视检测到丢失脉冲

• 输入的编码器每转增量数不正确

• 编码器故障： 未返回指定数量的脉冲

• 零标记错误或缺少零标记

• 编码器电缆上存在干扰

结果 • 凸轮处理被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 同步取消

解决方法 • 输入正确的编码器每转增量数

• 检查编码器及其电缆

• 遵守屏蔽和接地规则

• 可通过编程界面暂时禁用监视，但操作员须承担相应的责任。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FM 355 PID 控制 (S7-300, S7-400)

PID_FM (S7-300, S7-400)

PID_FM 说明  (S7-300, S7-400)
 在操作过程中，指令 PID_FM 用于：   
• 将操作参数传送到 FM 355
• 将控制器参数传送到 FM 355
• 从 FM 355 读取过程值

操作参数是指位于指令的背景数据块中参数 op_par 与 cont_par 之间的所有输入/输出参数。 
控制器参数是指位于指令的背景数据块中参数 cont_par 之后的所有输入/输出参数。

过程值是指参数 out_par 之后的所有指令输出参数。

所需数据存储在 CPU 的背景数据块中。所用的每个控制器通道分别需要一个背景数据块。 创
建背景数据块后，所有输入/输出参数均设为 FALSE。

调用

PID_FM 通常在循环中断 OB 35 中调用，并且需要执行初始化例程，而该初始化例程可通过

设置参数 COM_RST = TRUE 在启动 CPU 时进行启动。 可以在启动 OB 中调用该指令，但没

有必要这么做。 执行初始化例程之后，PID_FM 会将参数 COM_RST 设置为 FALSE。 如果在

分布式 I/O 中使用 FM 355，这可能需要几个调用周期。

与访问相同的 FM 355 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 PID_FM。

如果将指令 PID_FM 作为多重背景数据块调用，将没有调试接口可用。 在这种情况下，必须

通过监视表格对 FM 355 进行调试。

启动

在 CPU 启动期间以及 CPU 从 STOP 模式切换到 RUN 模式期间，CPU 的 SDB 中的参数将覆盖 
FM 355 中的参数。

出现错误时的响应

输出参数 RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第 2 个字节和第 3 个字节。

如果未复位参数 READ_VAR 和 LOAD_PAR，则可评估参数 RET_VALU。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果没有插入 FM 355 或没有为其供电，则调用指令 PID_FM 时，可能会出现 I/O 访问错误。 
在这种情况下，如果 OB 122 没有装载到 CPU 中，则 CPU 将切换到 STOP 模式。

参见

PID_FM 的工作模式  (页 8119)

PID_FM 的工作模式  (S7-300, S7-400)

参数 LOAD_OP、READ_VAR 和 LOAD_PAR 的作用   
在初始化例程中，PID_FM 会从系统数据中读取参数，并将其存储在背景数据块中。背景数

据块和系统数据进行同步。

下表列出了参数 LOAD_OP、READ_VAR 和 LOAD_PAR 对该指令的功能的影响。

参数 TRUE FALSE
LOAD_OP 使用指令 WRREC 和 RDREC 传送操作参数。 通过在多路传输模式下直接访问 I/O 来传送操作

参数。

READ_VAR 设置为 TRUE READ_VAR 不变

运行时间延长 运行时间缩短

这些值将在经过一个 CPU 或 FM 周期之后生效。

较长的周期起决定性作用。

这些值 多需要经过 3 个 CPU 或 PM 周期之后

才会生效。较长的周期起决定性作用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 TRUE FALSE
READ_VAR 使用指令 WRREC 和 RDREC 传送过程值。 通过在多路传输模式下直接访问 I/O 来传送过程

值。

处理时间延长 处理时间缩短

所有参数均从 FM 355 中读取 以下参数不从 FM 355 中读取

• SP（FM 的设定值）

• ER（误差信号）

• DISV（扰动变量）

• LMN_A
• LMN_B

每次调用该指令时，就会更新以下参数：

• PV（过程值）

• LMN（调节值）

• 二进制显示

每隔四次调用该指令时，就会更新以下参数：

• PV（过程值）

• LMN（调节值）

• 二进制显示

启动 CPU 时，会将 FM 355 中的以下值应用到 
PID_FM：

• SP_OP
• LMN_OP
• SP_OP_ON
• LMNOP_ON 
如果这些值在 CPU 中发生了变化，将在下次启

动 CPU 时使用 FM 355 中的相应值覆盖这些值。

启动 CPU 时，将从指令（而非 FM）中读取以下

值：

• SP_OP
• LMN_OP
• SP_OP_ON
• LMNOP_ON

LOAD_PAR 将所有控制器参数从 CPU 下载到 FM 355。这特

别适合控制器参数随过程状态发生变化的情况。

不传送控制器参数

传送完数据后，参数 LOAD_OP、READ_VAR 和 LOAD_PAR 将复位为 FALSE。 

在分布式 I/O 中的应用

在分布式 I/O 中使用 FM 355 时，数据传送和参数复位操作可能需要几个调用周期才能完成。

多路传输模式下传送时的特性

通过直接 I/O 访问对 FM 355 进行访问期间，待传送数据的多路传输由 PID_FM 进行控制。如

果指令 PID_FM 的两个实例访问模块的同一个通道编号，则通过 PID_FM 进行的多路传输控

制不起作用。这会在 FM 355 中生成错误的参数（例如，设定值和手动调节值），并在指令 
PID_FM 的输出参数中显示错误值。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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将参数保存在 EEPROM 中
指令 PID_FM 以程序控制的方式对控制器模块进行重新组态（LOAD_PAR、LOAD_OP）时，

其运行时间会延长。新的参数总是立即生效。另外，控制器参数和操作参数 SP_ER 存储在非

易失性存储器 (EEPROM) 中。由于 EEPROM 的使用寿命受写入操作的次数限制，因此，每次

将参数保存到 EEPROM 中之后，都会延迟 30 分钟再进行更新保存。只要恢复供电，就能将

新的参数保存到 EEPROM 中。参数的选择将决定指令 PID_FM 是否会无波动地对控制器模块

执行重新组态。

PID_FM 的处理时间

边界条件 在以下各项中的处理时间

READ_VAR LOAD_OP LOAD_PAR CPU 314 CPU 414-2DP
FALSE FALSE FALSE 0.65 ms 0.077 ms
TRUE FALSE FALSE 2.85 ms 2.36 ms
TRUE TRUE FALSE 4.56 ms 4.48 ms
FALSE FALSE TRUE 3.75 ms 2.59 ms
TRUE FALSE TRUE 5.95 ms 5.15 ms
TRUE TRUE TRUE 7.66 ms 7.1 ms

参见

PID_FM 说明  (页 8118)

PID_FM 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-292

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CHANNEL 2.0 INT 1 在“通道编号”输入中组态背景数据块所参考的控制器通道的编号。 
允许介于 1 到 4 之间的值。

PHASE 4.0 INT 0 参数 PHASE 可以与指令 TUN_EC 或 TUN_ES（PID 自整定器）的输出参

数 PHASE 互连。 PID 自整定器的阶段状态随后可在“调试”对话框中以

纯文本格式显示。 此参数与 OP 无关。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

PID_FM 说明  (页 8118)

PID_FM 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-293    

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

RET_VALU 6.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第 2 个字节和第 
3 个字节。如果通过 QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

out_par 8.0 WORD W#16
#313
0

用户不能修改 out_par 参数。 如果设置 READ_VAR = TRUE，则该参数会

标记可供模块读取的输出参数的开始位置。

SP 10.0 REAL 0.0 “设定值”输出中提供当前有效的设定值。

PV 14.0 REAL 0.0 在“过程值”输出中输出生效的过程值。

ER 18.0 REAL 0.0 在“控制偏差”输出中输出生效的控制偏差。

DISV 22.0 REAL 0.0 在“干扰”输出中输出生效的干扰。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN 26.0 REAL 0.0 在“调节值”输出中输出生效的调节值。 无模拟位置反馈的步进控制器

会在参数 LMN 中输出无限制的 P 作用和 D 作用。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN_A 30.0 REAL 0.0 在输出“分割范围函数/位置反馈的调节值 A”中，连续控制器会显示调节

值 A，具有模拟位置反馈的步进控制器会显示位置反馈。

输出 LMN_A 只能用于大致显示相应的模拟调节变量。 必须相应地组态

模拟位置反馈的起始值 LMNRSVAL，并且该值会在置位 LMNRS_ON 后
生效。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN_B 34.0 REAL 0.0 连续控制器在输出“分割范围函数的调节值 B”中显示分割范围函数的调

节值 B。
允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

QH_ALM 38.0 BOOL FALSE 针对四个限值监视过程值或受控变量。在输出“触发上限报警”中报告

超出 H_ALM 限值。

QH_WRN 38.1 BOOL FALSE 针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发上限警告”中报告

超出 H_WRN 限值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

QL_WRN 38.2 BOOL FALSE 针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发下限警告”中报告

低于 L_WRN 限值。

QL_ALM 38.3 BOOL FALSE 针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发下限报警”中报告

低于 L_ALM 限值。

QLMN_HL
M

38.4 BOOL FALSE 调节值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发调节值上限”中报告超

出上限值。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

QLMN_LL
M

38.5 BOOL FALSE 调节值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发调节值下限”中报告低

于下限值。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

QPARA_F 38.6 BOOL FALSE 模块会检查参数的有效性。 在“参数分配错误”输出中显示参数分配错

误。 也可以在模块的“在线和诊断”对话框中读出这些参数分配错误。

QCH_F 38.7 BOOL FALSE 如果控制器通道无法提供有效结果，则置位“通道错误”输出。 如果 
QPARA_F = 1 或 QMOD_F = 1，也可以置位通道错误（例如，断路）。 
如果 QCH_F = TRUE，将读出模块的诊断数据记录 DS1 中的精确错误信

息。

QUPRLM 39.0 BOOL FALSE 设定值受正转换速率和负转换速率的限制。 如果置位输出“触发设定值

正转换速率限制”，则会限定设定值正转换速率。

QDNRLM 39.1 BOOL FALSE 设定值受正转换速率和负转换速率的限制。 如果置位输出“触发设定值

负转换速率限制”，则会限制设定值下降。

QSP_HLM 39.2 BOOL FALSE 设定值始终受上限和下限的限制。 输出“设定值上限已触发”表明已经

超过上限。

QSP_LLM 39.3 BOOL FALSE 设定值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发设定值下限”中报告低

于下限。

QLMNUP 39.4 BOOL FALSE 这是“调节值信号上升”输出。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

QLMNDN 39.5 BOOL FALSE 这是“调节值信号下降”输出。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

QID 39.6 BOOL FALSE QID = TRUE 指示正在运行识别过程（而不表示其已启用）。完成识别

后，可从指令 CH_DIAG 的参数 IDSTATUS 中读取识别结果。

QSPOPON 40.0 BOOL FALSE 输出“设定值操作打开”指示操作员是否正在使用指令 TUN_EC 或 
TUN_ES 控制设定值。 如果置位该位，则值 SP_OP 将用作设定值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

QLMNSAF
E

40.1 BOOL FALSE 如果置位输出“安全模式”，则会将安全调节值输出为调节值。

QLMNOPO
N

40.2 BOOL FALSE 输出“设定值操作打开”指示操作员是否正在使用指令 TUN_EC 或 
TUN_ES 控制调节值。 如果置位该位，则值 LMN_OP 将用作调节值。

QLMNTRK 40.3 BOOL FALSE 输出“跟进模式”用于指示是否通过模拟量输入调整调节值。

QLMN_RE 40.4 BOOL FALSE 输出“手动 = 1；自动 = 0”表示是否在外部调节值 LMN_RE 中设置调节值

（手动 = 1）。

QLMNR_H
S

40.5 BOOL FALSE 输出“位置反馈的上端停止位信号”指示控制阀是否位于其上端停止位。

QLMNR_HS = TRUE 表示： 控制阀位于上端停止位。

（仅适用于步进控制器）

QLMNR_L
S

40.6 BOOL FALSE 输出“位置反馈的下端停止位信号”指示控制阀是否位于其下端停止位。

QLMNR_LS = TRUE 表示： 控制阀位于下端停止位。

（仅适用于步进控制器）

QLMNR_O
N

40.7 BOOL FALSE 输出“启用位置反馈”指示设定的工作模式“具有位置反馈的步进控制

器”或“没有位置反馈的步进控制器”。

QFUZZY 41.0 BOOL FALSE 如果输出参数 QFUZZY =1，控制器将使用模糊算法来运行。

QSPLEPV 41.1 BOOL FALSE 输出“模糊控制器的显示：设定值 < 过程值”将在启动模糊控制器后置位

（如果设定值小于有效过程值）。

QSPR 41.2 BOOL FALSE 若设置了输出“分程操作”，则连续控制器会在分程模式中工作。

QMAN_FC 41.4 BOOL FALSE 在下列两种情况下会置位输出“QMAN_FC”：
从控制器处于手动模式，并且主控制器采用从控制器的过程值。

由于从控制器的设定值或调节变量受限制或者从控制器处于手动模式，

因此停止了主控制器的 I 作用。

QPARABUB 41.7 BOOL FALSE 如果通过 OP 更改操作参数，则该参数由 FM 置位。 如果 READ_VAR = 
TRUE，且该显示由 FM 设置，则指令 PID_FM 会从 FM 读出参数 
SP_OP_ON、LMNOP_ON、SP_OP 和 LMN_OP，并将其保存在背景数据

块中。 因此，该指令将接管 FM 的运行状态。读取过程结束后，该参数

将设置为 FALSE。
QMOD_F 42.0 BOOL FALSE 该指令检查是否已完成对数据记录的读取和写入。 如果发现错误，则置

位输出“模块出错”。 导致出错的原因可能是： 参数 MOD_ADDR 中的

模块地址错误、参数 CHANNEL 中的通道编号错误，或模块有故障。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

PID_FM 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-294    

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

1）使用 COM_RST = TRUE 首次启动 PID_FM 后模块的默认值

COM_RST 44.0 BOOL FALSE 如果参数 COM_RST = TRUE，则指令 PID_FM 将执行初始化例程。在执行

初始化例程时，将从 FM 中读取控制器参数（cont_par 之后的所有参数）

并将其存储在背景数据块中。 此外，还会检查参数 MOD_ADDR 和 
CHANNEL 的有效性。 初始化例程结束后，该参数被设置为 FALSE。

LOAD_OP 44.1 BOOL FALSE 如果置位输入/输出参数“将操作参数装载至 FM 355”，则会将操作参数

装载至模块中，并复位输入/输出参数。

READ_VAR 44.2 BOOL FALSE 如果置位输入/输出参数“从 FM 355 中读取变量”，则会从模块中读取

输出参数并复位输入/输出参数。

LOAD_PAR 44.3 BOOL FALSE 如果置位输入/输出参数“将控制参数装载至 FM 355”，则会将控制参数

装载至模块中，并复位输入/输出参数。

op_par 46.0 WORD W#16
#313
01)

用户不能修改 op_par 参数。 如果设置 LOAD_OP = TRUE，该参数将识别

传送到模块的操作参数的起始位置。 操作参数的结束位置由 cont_par 识
别。

SP_RE 48.0 REAL 0.0 外部设定值在“外部设定值”输入中与控制器互连。

LMN_RE 52.0 REAL 0.0 外部调节值与控制器的“外部调节值”输入相关联。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

SP_OP_ON 56.0 BOOL FALSE PID 自整定器的指令可以访问输入/输出参数“启用设定值操作”。 如果

置位该位，则值 SP_OP 将用作设定值。

SAFE_ON 56.1 BOOL FALSE 如果置位“采用安全位置”输入，则会将安全值用作调节值。 
注：通过步进控制器上的 LMNDN_OP、LMNUP_OP 和 LMNSOPON 对执

行信号进行处理优先于对安全调节值进行处理。

LMNOP_O
N

56.2 BOOL FALSE PID 自整定器的指令可以访问输入/输出参数“启用调节值操作”。 如果

置位该位，则值 LMN_OP 将用作调节值。

指令
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LMNTRKO
N

56.3 BOOL FALSE 如果置位输入“跟进（通过 AI 的 LMN）”，则调节值会调整为模拟量输

入 (AI)。
（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

LMN_REO
N

56.4 BOOL FALSE 如果置位输入“启用外部调节值”，则外部调节值 LMN_RE 将被设置为

调节值。

LMNRHSR
E

56.5 BOOL FALSE 在输入“位置反馈的上端停止位信号”中互连信号“控制阀位于上端停

止位”。LMNRHSRE = TRUE 表示： 控制阀位于上端停止位。

（仅限步进控制器）

LMNRLSRE 56.6 BOOL FALSE 在输入“位置反馈的下端停止位信号”中互连信号“控制阀位于下端停

止位”。LMNRLSRE = TRUE 表示： 控制阀位于下端停止位。

（仅限步进控制器）

LMNSOPO
N

56.7 BOOL FALSE PID 自整定器的指令可以访问输入“启用调节值操作”。 如果置位该位，

则信号 LMNUP_OP 和 LMNDN_OP 将用作调节值信号。

（仅限步进控制器）

LMNUP_O
P

57.0 BOOL FALSE PID 自整定器的指令可以访问输入“调节值信号上升”。 如果置位 
LMNSOPON，则会将输入“调节值信号上升操作”中的值设置为调节值

信号。

（仅限步进控制器）

LMNDN_O
P

57.1 BOOL FALSE PID 自整定器的指令可以访问输入“调节值信号下降操作”。 如果置位 
LMNSOPON，则会将输入“调节值信号下降操作”中的值设置为调节值

信号。

（仅限步进控制器）

LMNRS_O
N

57.3 BOOL FALSE 如果该参数不可用，则无法模拟位置反馈。 通过置位输入“启用位置反

馈模拟”来启用该功能。由于在组态了不带位置反馈的步进控制器时至

少需要一个模拟调节值才能进行优化，因而 PID 自整定器的指令也可以

访问此参数。 模拟值显示在参数 LMN_A 中。 启用模拟后，参数 
LMNRSVAL 的值将被设置为起始值。 
小心： 模拟值与真实位置反馈之间的偏移量会随时间增加。

（仅适用于没有模拟位置反馈的步进控制器）

FUZID_ON 57.4 BOOL FALSE 在输入“启用模糊识别”中启用模糊算法的识别。

SP_OP 58.0 REAL 0.0 PID 自整定器的指令可以访问输入/输出参数“设定值操作”。 如果置位 
SP_OP_ON 位，则值“设定值操作”将用作设定值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LMN_OP 62.0 REAL 0.0 PID 自整定器的指令可以访问输入/输出参数“调节值操作”。 如果置位 
LMNOP_ON 位，则“调节值操作”值将用作调节值。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值

LMNRSVAL 66.0 REAL 0.0 PID 自整定器的指令可以访问输入“模拟位置反馈的起始值”。 在该参

数中输入模拟的起始值。

（仅适用于没有模拟位置反馈的步进控制器）

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值

cont_par 70.0 WORD W#16
#313
01)

用户不能修改 cont_par 参数。 该参数指示了在 COM_RST = TRUE 时从 
FM 读取并存储在背景数据块中的控制器参数的起始位置，以及设置 
LOAD_PAR = TRUE 时传送到 FM 的控制器参数的起始位置。 控制器参数

的结尾即为背景数据块的结尾。

P_SEL 72.0 BOOL TRUE1) 在 PID 算法中，可以分别打开或关闭 PID 的部分。 置位“P 作用启用”输

入后，启用比例作用。

PFDB_SEL 72.1 BOOL FALSE
1)

在 PID 算法中，可以在反馈回路中包含 P 作用和 D 作用。 如果置位输入

“在反馈回路中启用 P 作用”，则在反馈回路中会有比例作用。

MONERSE
L

72.2 BOOL FALSE
1)

控制器具有限制指示器，可应用于过程值或控制偏差。 如果设置输入“监

视： 过程值 = 0，控制偏差 = 1”，则将监视控制偏差。

D_EL_SEL 74.0 INT 0 1) PID 算法中的 D 作用元素可以放置在单独的输入中。 在输入“D 作用元素

输入”中进行此选择。

0: 控制偏差

1 到 4： 模拟量输入 1 至 4
17: 负过程值，反馈中的 D 作用

SP_HLM 76.0 REAL 100.0
1)

设定值始终受上限和下限的限制。 “设定值上限”输入用于指定上限。 
SP_HLM > SP_LLM

SP_LLM 80.0 REAL 0.0
1)

设定值始终受上限和下限的限制。 “设定值下限”输入用于指定下限。

SP_LLM < SP_HLM
H_ALM 84.0 REAL 100.0

1)

可以为监视过程值或控制偏差分配四个限制参数。 “上限中断”输入用于

指定 高限值。 
H_ALM > H_WRN

H_WRN 88.0 REAL 90.0
1)

可以为监视过程值或控制偏差分配四个限制参数。 “上限警告”输入用于

指定次高限值。

允许介于 H_ALM 与 L_WRN 之间的值。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

L_WRN 92.0 REAL 10.0
1)

可以为监视过程值或控制偏差分配四个限制参数。 “下限警告”输入用于

指定次低限值。

允许介于 H_WRN 与 L_ALM 之间的值。

L_ALM 96.0 REAL 0.0
1)

可以为监视过程值或控制偏差分配四个限制参数。 输入“下限报警”用

于指定 低限值。

L_ALM < L_WRN
HYS 100.

0
REAL 1.0

1)

为避免监视显示画面闪烁，可以在“滞后”输入中组态滞后。

HYS ≥ 0.0
DEADB_W 104.

0
REAL 0.0

1)

将死区应用到控制偏差。  “死区宽度”(Deadband width) 输入决定死区的

大小。 
DEADB_W ≥ 0.0

GAIN 108.
0

REAL 1.0
1)

“比例增益”输入用于指定控制器放大率。

TI 112.
0

REAL 3000.
0
1)

“积分时间”输入用于确定积分作用的时间响应。 如果 TI = 0，积分作用

将被禁用

TI = 0.0 或 TI ≥ 0.5
TD 116.

0
REAL 0.0

1)

“微分作用时间”输入用于确定微分器的时间响应。 如果 TD = 0，则禁

用微分作用。

TD = 0.0 或 TD ≥ 1.0
TM_LAG 120.

0
REAL 5.0

1)

微分作用算法包含可在“微分作用的时间延迟”输入中分配参数的延

迟。 
TM_LAG ≥ 0.5

LMN_SAFE 124.
0

REAL 0.0
1)

可以在“安全调节值”输入中为调节值组态安全值。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

LMN_HLM 128.
0

REAL 100.0
1)

调节值始终受上限和下限的限制。 输入“调节值上限”(Manipulated 
value high limit) 指定上限。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

允许介于 LMN_LLM  到 100.0 (%) 之间的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LMN_LLM 132.
0

REAL 0.0
1)

调节值始终受上限和下限的限制。 输入“调节值下限”(Manipulated 
value low limit) 指定下限。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

允许介于 -100.0 到 LMN_HLM (%) 之间的值。

MTR_TM 136.
0

REAL 60.0
1)

在“电机动作时间”参数中输入控制阀从一个停止位到另一个停止位的

运行时间。 
（仅限步进控制器）

允许 MTR_TM ≥ 0.001 的值。

PULSE_TM 140.
0

REAL 0.2
1)

可以在“ 短脉冲周期”参数中组态 短脉冲持续时间。 
（仅适用于步进控制器或脉冲控制器）

允许 PULSE_TM ≥ 0.0 的值。

BREAK_TM 144.
0

REAL 0.2
1)

可以使用参数“ 小制动时间”分配 小脉冲中断持续时间。 
（仅适用于步进控制器或脉冲控制器）

允许 BREAK_TM ≥ 0.0 的值。

说明

如果设置 LOAD_PAR = TRUE，则会将所有控制参数永久装载到 FM 355 的 EEPROM 中。

如果 LOAD_OP = TRUE，仅只有操作参数的设定值 SP_RE 会永久装载到 FM 355 的 EEPROM 
中。 在 FM 355 启动期间，为所有其它操作参数的值分配 0 或 FALSE 作为默认值。

过于频繁的写入操作可能损坏模块的 EEPROM。 为防止发生这种情况，对 EEPROM 进行写

操作之后，模块会将其它写入过程延迟 30 分钟。

参见

PID_FM 说明  (页 8118)

PID_FM 方框图 (S7-300, S7-400)

概述  
下图说明了指令 PID_FM 的参数在哪些点起作用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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这些参数对于三分量控制器、比率/混合控制器以及固定设定值或级联控制器有效。 这种情

况也适用于连续控制器、脉冲输出控制器以及步进控制器中同样存在的参数。 因此，并未

描绘出所有方框图，也并未在所有图中标记所有参数。

但是，指令 PID_FM 的参数包含在所有图中 – 除参数 MOD_ADDR、CHANNEL、QMOD_F、
QPARA_F、QCH_F、QLMNR_ON、RET_VALU、COM_RST、LOAD_PAR、READ_VAR 和 
LOAD_OP 之外。

输入参数的动作

使用固定设定值或级联控制器时的误差信号生成

SP_OP_ON
H_ALM

H_WRN

L_WRN

L_ALM

HYS

SP_HLM

SP_LLM

D_EL_SEL

SP_OP

SP_RE

MONERSEL
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控制算法的方框图

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FUZID_ON

GAIN

TI

TDDEADB_W

TM_LAG
P_SEL
PFDB_SEL
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连续控制器的控制器输出

LMNOP_ON

LMN_OP

LMN_REON

LMNTRKON

SAFE_ON
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LMN_HLM
LMN_LLM

LMN_RE
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步进控制器的控制器输出（脉冲控制器工作模式）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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PULSE_TM

BREAK_TM
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步进控制器的控制器输出（带有位置反馈的步进控制器操作模式）

MTR_TM

PULSE_TM
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步进控制器的控制器输出（不带位置反馈的步进控制器操作模式）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LMNSOPON

LMNRS_ON

MTR_TM

PULSE_TM

BREAK_TM

LMNRSVAL

LMNUP_OP

LMNDN_OP

LMNRHSRE

LMNRLSRE
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生成输出参数

下图说明了指令 PID_FM 的输出参数将在模块中的哪些点生成。

使用固定设定值或级联控制器时的误差信号生成

控制算法的方框图

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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连续控制器的控制器输出

步进控制器的控制器输出（脉冲控制器工作模式）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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步进控制器的控制器输出（带有位置反馈的步进控制器操作模式）

步进控制器的控制器输出（不带位置反馈的步进控制器操作模式）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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QLMNRHS

QLMNRLS

QLMNUP
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参见

PID_FM 说明  (页 8118)

FUZ_355 (S7-300, S7-400)

FUZ_355 说明 (S7-300, S7-400)
 指令 FUZ_355 用于读取或写入 FM 355 中的模糊温度控制器的控制器参数。 
此功能适用于以下应用：

• 在模块更换后传送已通过识别确立的 FM 355 控制器参数

• 调整 FM 355 以适应不同过程

说明

不允许修改 FM 355 通过识别确立的参数，因为这些参数已针对过程进行优化。

工作模式

参数 READ_PAR 和 LOAD_PAR 用于控制指令 FUZ_355 的工作模式

如果 READ_PAR = TRUE，则 FUZ_355 会读取 FM 355 的所有温度控制器的参数，并将这些

参数存储在背景数据块中。 成功读取温度控制器参数后，FUZ_355 会将参数 READ_PAR 设
置为 FALSE。
如果 LOAD_PAR = TRUE，则 FUZ_355 会将背景数据块中 FM 355 的所有温度控制器的参数

写入 FM 355。 成功传送参数后，FUZ_355 会将参数 LOAD_PAR 设置为 FALSE。

调用

FUZ_355 不需要初始化例程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果在分布式 I/O 中使用 FM 355，在 READ_PAR 和 LOAD_PAR 复位为 FALSE 之前，可能需

要几个调用周期。 因此，只要 READ_PAR = TRUE 或 LOAD_PAR = TRUE，就应该有条件地调

用指令 FUZ_355。
与访问相同的 FM 355 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 FUZ_355。 

启动

在 CPU 启动期间，应先设置 FUZ_355 指令的 LOAD_PAR 参数，然后如果 LOAD_PAR = TRUE 
再调用循环程序中的块。 

FUZ_355 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-295

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

FUZ_355 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-296

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

RET_VALU 2.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第二个字节和第

三个字节。如果通过 QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

PARAFFUZ 4.0 WORD 0 指令 FUZ_355 产生的参数分配错误按如下方式显示在参数 PARAFFUZ 
中： 
高位字节的 PARAFFUZ = 01： 有参数分配错误。 
PARAFFUZ 的高字节 = 00： 没有参数分配错误。 
低字节包含导致参数分配错误的参数偏移量，可从静态变量 FUZ_PAR[1] 
计算得出。

例如，PARAFFUZ = W#16#0104 表示第二个参数出错。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

FUZ_355 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-297

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

READ_PAR 6.0 BOOL FALS
E

如果置位 READ_PAR 参数，则会从模块中读出模糊参数，并将其存储在

背景数据块的静态变量中。

LOAD_PAR 6.1 BOOL FALS
E

如果置位 LOAD_PAR 参数，则会从背景数据块模块的静态变量中读出模

糊参数，并将其传送至模块。

FORCE355 (S7-300, S7-400)

FORCE355 说明 (S7-300, S7-400)
 指令 FORCE355 用于模拟（强制）模拟量和数字量输入值以支持启动。 

模拟数字值

通过开关 S_DION[ i ] 启用对数字量输入 1 到 8 的值的模拟，其中 1 ≤ i ≤ 8。在参数 DI_SIM[ i ] 
中指定模拟值。  如果 S_DION[i] = TRUE，则使用值 DI_SIM[i] 代替模块的数字量输入 i 的
值。 LED I1 到 I8 也会在模拟期间始终显示相应数字量输入的状态。

模拟模拟值

通过开关 S_AION[ i ] 或 S_PVON[ i ] 启用对通道 1 到 4 的模拟值的模拟，其中 1 ≤ i ≤ 4。 
通过参数 PV_SIM[ i ] 指定通道 1 到 4 的模拟值。 
您可让模拟值在以下两个点生效：

• S_AION[ i ] = TRUE (1 ≤ i ≤ 4)
使用值 PV_SIM[ i ] 代替模块的模拟量输入 i 的值。

• S_PVON[ i ] = TRUE (1 ≤ i ≤ 4)
使用值 PV_SIM[ i ] 代替模块的模拟量输入 i 的有条件值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下图显示了模拟的模拟值有效的点。

A

D

DI_SIM [ i ]

S_DION [ i ]
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不通过参数分配接口启用和指定模拟值（强制）。 这是将相关开关和连接线绘制为虚线的

原因。

调用

FORCE355 不需要任何初始化例程，通常会周期性调用。

与访问相同的 FM 355 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 FORCE355。

启动特性

FM 355 在断电后重新启动时，会将 FM 355 上的模拟开关再次设置为 FALSE。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FORCE355 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-298

参数 地址 数据类型 默认

值

说明

S_AION 0.0 ARRAY [1..4] 
of BOOL

FALS
E

例如，如果 S_AION[1] 开关设置为 TRUE，则使用值 PV_SIM[1] 代
替模块的模拟量输入值 1。

S_PVON 2.0 ARRAY [1..4] 
of BOOL

FALS
E

例如，如果 S_PVON[1] 开关设置为 TRUE，则使用值 PV_SIM[1] 代
替模块的有条件模拟量输入值 1。

PV_SIM 4.0 ARRAY [1..4] 
of REAL

0.0 例如，在输入 PV_SIM[1] 中指定模拟量输入 1 的模拟值。 如果 
S_PVON = TRUE，则会在此处指定有条件模拟量输入值。 如果 
S_PVON = FALSE 且 S_AION = TRUE，则以 mA 或 mV 为单位指定

模拟量输入值，该值会通过条件函数转换为有条件值。

允许 0.0 到 20.0 [mA]、-1500 到 +10000 [mV] 或技术值范围。

S_DION 20.0 ARRAY [1..8] 
of BOOL

FALS
E

例如，如果 S_DION[1] 开关设置为 TRUE，则使用值 DI_SIM[1] 代
替模块的数字量输入值 1。

DI_SIM 22.0 ARRAY [1..8] 
of BOOL

FALS
E

数字量输入的模拟值

MOD_ADD
R

24.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

FORCE355 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-299

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

RET_VALU 26.0 WOR
D

  RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第二个字节和第

三个字节。如果通过 QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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READ_355 (S7-300, S7-400)

READ_355 说明 (S7-300, S7-400)
 指令 READ_355 用于读取数字量和模拟量输入值以支持启动。

显示以下值：

A

D

DIAG [ i ].PV_PER

CJ_TEMP

DIAG [ i ].PV_PHY1 ¡ í ¡  ́4
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—ï ï„ æ×ßø

调用

READ_355 不需要任何初始化例程，通常会周期性调用。

与访问相同的 FM 355 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 READ_355。

READ_355 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-300

参数 地址 数据

类型

默认

设置

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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READ_355 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-301  

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

CJ_TEMP 2.0 REAL 0.0 在参数 CJ_TEMP 中，在基准点测量的基准结温度用摄氏度 C 或华氏度 F 
为单位表示（具体取决于已参数化的温度单位）。如果未组态“热电偶”

传感器类型，或在在所有模拟量输入中选择了组态的基准结温度，则在 
CJ_TEMP 参数中显示 0.0。

STAT_DI 6.0 ARRAY
 [1..8] 
of 
BOOL

FALS
E

数字量输入 1 到 8 的实际状态显示在参数 STAT_DI[1] 到 STAT_DI[8] 中，

即使这些状态是模拟值。

DIAG[x].PV
_PER

（通道

编

号）x 
8

ARRAY
 [1..4] 
of 
STRUC
T

0.0 模拟量输入 1 到 4 的值显示在参数 DIAG[1].PV_PER 到 DIAG[4].PV_PER 
中，以 mA 或 mV 为单位。如果已通过指令 FORCE355 启用模拟量输入

值的模拟，则会显示模拟值。

DIAG[x].PV
_PHY

（通道

编

号）x 
8 + 4

ARRAY
 [1..4] 
of 
STRUC
T

0.0 以物理单位表示的有条件模拟量输入值 1 到 4 显示在参数 
DIAG[1].PV_PHY 到 DIAG[4].PV_PHY 中。如果通过指令 FORCE355 启用

了有条件物理模拟量输入值的模拟，则会显示模拟值。 

RET_VALU 40.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第二个字节和第

三个字节。如果通过 QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

CH_DIAG (S7-300, S7-400)

CH_DIAG 说明 (S7-300, S7-400)
 指令 CH_DIAG 用于从模块中读出其它通道特定的诊断变量。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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调用

CH_DIAG 不需要任何初始化例程，通常会周期性调用。

与访问相同的 FM 355 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 CH_DIAG。

CH_DIAG 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-302

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CHANNEL 2.0 INT 1 在“通道编号”输入中组态背景数据块所参考的控制器通道的编号。

允许的值为 1 到 4。

参见

CH_DIAG 说明 (页 8142)
CH_DIAG 输出参数 (页 8143)
IDSTATUS 参数 (页 8144)
CH_DIAG 方框图 (页 8145)

CH_DIAG 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-303

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

SP_R 4.0 REAL 0.0 如果设置比率控制器，则会将设定值的输入值分配给该参数。

PV_R 8.0 REAL 0.0 仅当设置比率控制器时，才将以下值分配给参数值： （过程值 A - 设定

值偏移量）/过程值 D
DIF_I 12.0 REAL 0.0 在 DIF_I 参数中显示 D 作用的输入变量。 例如，如果将模拟量输入组态为 

D 作用的输入变量，这会特别有意义。

TRACKPER 16.0 REAL 0.0 如果控制器中启用了跟踪调节变量功能，则 TRACKPER 参数将显示输出

值所跟踪到的输入变量。

IDSTATUS 20.0 WORD 0.0 在 AUTOHOTSPOT 中显示识别的状态。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8143



参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LMN_P 22.0 REAL 0.0 在 LMN_P 参数中显示调节变量的 P 作用。

LMN_I 26.0 REAL 0.0 在 LMN_I 参数中显示调节变量的 I 作用。

LMN_D 30.0 REAL 0.0 在 LMN_D 参数中显示调节变量的 D 作用。

RET_VALU 34.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第二个字节和第

三个字节。如果通过 QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

IDSTATUS 参数 (S7-300, S7-400)
IDSTATUS 参数提供有关识别状态的信息，并包含四个十六进制值 X、A、I 和 F。

值 说明

X 没有含义（始终为 0）
A 动作编号

• 0 = 手动模式（或无闭环控制模式）；

• 2 = 闭环控制；

• 4 = 启用调整 (FUZID_ON = true)；
• 6 = 从手动模式到 2 或 4 时的转换状态；

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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值 说明

I 显示“标识正在运行”和“已确定参数，但未存储于 EEPROM 中”

• 0 = 标识未运行，没有确定的新参数

• 1 = 标识正在运行，没有确定的新参数

• 2 = 标识未运行，已确定新参数，但未存储于 EEPROM 中
• 3 = 标识正在运行，已确定新参数，但未存储于 EEPROM 中

F 错误编号

• 0 = 无错误

• 4 = 在识别过程中，过程值的阶跃变化过大

• 5 = 时间延时与系统时间常数的比率过大或受控系统的非线性特性过强。

• 6 = 标识启动过程中温度降低或温度升高幅度过大。 系统不够稳定

CH_DIAG 方框图 (S7-300, S7-400)
 将显示控制偏差的以下诊断值。 
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指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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将显示控制算法的下列值。

PID

IDSTATUS

LMN_P

LMN_I

LMN_D
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将显示连续控制器或步进控制器的下列值。
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指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PID_PAR (S7-300, S7-400)

PID_PAR 说明 (S7-300, S7-400)
指令 PID_PAR 用于对无法通过指令 PID_FM 定义的参数进行在线修改。 要查看可修改的参数，

请参见表可更改的参数 (页 8149)

调用

PID_PAR 需要初始化例程。 如果尚未通过指令 PID_PAR 读取系统数据（FM 355 的 SDB 默认

数据），则会自动触发该例程。 您也可以通过 COM_RST=TRUE 自行启动初始化，通常在 
OB100 中进行此操作，因为系统数据在 CPU 的 STOP-RUN 后会发送到 FM 355。 初始化过

程会持续几个周期。 初始化期间，不会通过 WRREC 将任何数据发送到 FM 355。 初始化后，

该块会自动复位 COM_RST 参数。 
要节省运行时间，则不应周期性调用 PID_PAR。 应该在要更改参数时调用。然后 COM_RST 
必须为假。

与访问相同的 FM 355 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 PID_PAR。
如果在分布式 I/O 中使用 FM 355，在参数传送到 FM 355 之前，可能需要几个调用周期。 传
送完成之前，BUSY 参数的值为 TRUE。 应根据需要多次调用 PID_PAR，直到 BUSY = FALSE 
且 RET_VALU = 0。

工作模式

在初始化例程中，PID_PAR 从系统数据读取参数，并将参数存储在静态变量中。 每次调用时，

PID_PAR 都会对其中的一个 REAL 变量和一个 INT 变量进行修改。 在输入参数  INDEX_R 或 
INDEX_I 中，指定要修改的参数的索引编号。 在输入参数 VALUE_R 或 VALUE_I 中输入新值。

PID_PAR 会将包括所修改变量在内的整个数据记录传送到 FM 355。
要修改其它参数，应通过 COM_RST = FALSE 以及不同的索引编号连续多次调用同一个背景

数据块。

COM_RST 参数是输入参数，不能通过 PID_PAR 复位。

说明

请注意，您使用 PID_PAR 更改的参数在启动期间将被系统数据中的参数覆盖。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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启动

在 CPU 启动期间以及 CPU 从 STOP 模式切换到 RUN 模式期间，CPU 的 SDB 中的参数将覆盖 
FM 355 中的参数。

示例

在操作过程中，您要修改参考变量的启动时间，并根据过程状态使用不同的模拟量输入值作

为过程值。

• 在 CPU 的启动期间，使用 COM_RST = TRUE 调用 PID_PAR。
• 要组态 10.0 处的参考变量的启动时间，请在操作期间使用 INDEX_R = 30、VALUE_R = 

10.0 和 INDEX_I = 0 调用 PID_PAR。
• 如果要将模块的模拟量输入值 4 参数化为过程值，请在操作期间使用 INDEX_R = 0、

INDEX_I = 50 和 VALUE_I = 4 调用 PID_PAR。

参见

可更改的参数 (页 8149)
PID_PAR 输入参数 (页 8148)
PID_PAR 输出参数 (页 8149)

PID_PAR 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-304

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

COM_RST 0.0 BOOL TRUE 如果参数 COM_RST = TRUE，则指令 PID_PAR 将执行初始化例程。 在此

初始化过程中，会从 CPU 的系统数据中读取参数，并将其保存在背景数

据块中。

MOD_ADD
R

2.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CHANNEL 4.0 INT 1 在“通道编号”输入中组态背景数据块所参考的控制器通道的编号。

允许的值为 1 到 4。
INDEX_R 6.0 INT 0.0 • 0: 不更改 REAL 参数

• 1 到 48： 每个值对应一个可更改 REAL 参数。

VALUE_R 8.0 REAL 0.0 取决于相关参数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

INDEX_I 12.0 INT 0.0 • 0: 不更改 INT 参数。

• 49 到 61： 每个值对应一个可更改 INT 参数。

VALUE_I 14.0 INT 0.0 取决于相关参数

参见

PID_PAR 说明 (页 8147)
PID_PAR 输出参数 (页 8149)

PID_PAR 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-305

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

RET_VALU 16.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第二个字节和第

三个字节。如果通过 QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

BUSY 18.0 BOOL FALS
E

如果 BUSY = TRUE，则尚未从模块中传送参数（使用分布式 I/O 时）。 应
在下一周期中再次调用指令 PID_PAR。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

可更改的参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-306 可使用 PID_PAR 修改的 FM 355 的 REAL 参数和 INT 参数列表

数据类型 说明 索引编号

– 未选择任何参数 0
REAL 模拟量输入的过滤时间常量 1
REAL 量程结束值 (100%) 2
REAL 量程起始值 (0%)  3
REAL 折线，插补点 1 输入端 4

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据类型 说明 索引编号

REAL 折线，插补点 2 输入端 5
REAL 折线，插补点 3 输入端 6
REAL 折线，插补点 4 输入端 7
REAL 折线，插补点 5 输入端 8
REAL 折线，插补点 6 输入端 9
REAL 折线，插补点 7 输入端 10
REAL 折线，插补点 8 输入端 11
REAL 折线，插补点 9 输入端 12
REAL 折线，插补点 10 输入端 13
REAL 折线，插补点 11 输入端 14
REAL 折线，插补点 12 输入端 15
REAL 折线，插补点 13 输入端 16
REAL 折线，插补点 1 输出端 17
REAL 折线，插补点 2 输出端 18
REAL 折线，插补点 3 输出端 19
REAL 折线，插补点 4 输出端 20
REAL 折线，插补点 5 输出端 21
REAL 折线，插补点 6 输出端 22
REAL 折线，插补点 7 输出端 23
REAL 折线，插补点 8 输出端 24
REAL 折线，插补点 9 输出端 25
REAL 折线，插补点 10 输出端 26
REAL 折线，插补点 11 输出端 27
REAL 折线，插补点 12 输出端 28
REAL 折线，插补点 13 输出端 29
REAL 参考变量的加速时间 30
REAL 安全参考变量或安全参考变量响应 31
REAL 设定值链接的偏移量（比例/混合控制器） 32
REAL 过程值 B 的因子（三分量控制器） 33
REAL 过程值 C 的因子（三分量控制器） 34
REAL 过程值链接的偏移量（三分量控制器） 35

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据类型 说明 索引编号

REAL 扰动变量链接的因子 36
REAL 操作点 37
REAL 模糊控制器的扩展性 38
REAL 分割范围函数的顶点： 输入信号 A 范围的起始值 39
REAL 分割范围函数的顶点： 输入信号 A 范围的结束值 40
REAL 分割范围函数的顶点： 输出信号 A 范围的起始值 41
REAL 分割范围函数的顶点： 输出信号 A 范围的结束值 42
REAL 分割范围函数的顶点： 输入信号 B 范围的起始值 43
REAL 分割范围函数的顶点： 输入信号 B 范围的结束值 44
REAL 分割范围函数的顶点： 输出信号 B 范围的起始值 45
REAL 分割范围函数的顶点： 输出信号 B 范围的结束值 46
REAL 小脉冲时间 47
REAL 小中断时间 48
INT 为控制器选择参考变量 SP 或 SP_RE

0: 指令的设定值 SP_RE
1 到 4： 模拟量输入值 1 到 4
17 到 20： 控制器 1 到 4 的调节变量 (LMN)

49

INT 控制器主受控变量过程值 A 的选择

0: 过程值 A = 0.0
1 到 4： 模拟量输入值 1 到 4

50

INT 控制器辅助受控变量过程值 B 的选择

0: 过程值 B = 0.0
1 到 4： 模拟量输入值 1 到 4

51

INT 控制器辅助受控变量过程值 C 的选择

0: 过程值 C = 0.0
1 到 4： 模拟量输入值 1 到 4

52

INT 控制器辅助受控变量过程值 D 的选择

0: 过程值 D = 0.0
1 到 4： 模拟量输入值 1 到 4
17 到 20： 控制器 1 到 4 的调节变量 (LMN)

53

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据类型 说明 索引编号

INT 为控制器选择扰动变量 DISV
0: 扰动变量 = 0.0
1 到 4： 模拟量输入值 1 到 4

54

INT 为控制器选择位置跟进 TRACK_PER
0: 位置跟进 = 0.0
1 到 4： 模拟量输入值 1 到 4

55

INT 为控制器选择位置跟进 LMNR_PER
0: 位置跟进 = 0.0
1 到 4： 模拟量输入值 1 到 4

56

INT 选择用于切换至控制器调节值的安全值的信号

0: 只能通过指令 PID_FM 的 SAFE_ON 进行分配

1 到 8： 通过指令 PID_FM 的 SAFE_ON 参数与数字量输入 1 到 8 进行或运算

来进行分配

57

INT 选择用于切换到控制器调节值的跟踪函数的信号

0: 只能通过指令 PID_FM 的 LMNTRKON 进行分配

1 到 8： 通过指令 PID_FM 的 LMNTRKON 参数与数字量输入 1 到 8 进行或运

算来进行分配

58

INT 选择用于将控制器的调节值转换为 LMN_RE 的信号

0: 只能通过指令 PID_FM 的 LMN_REON 进行分配

1 到 8： 通过指令 PID_FM 的 LMN_REON 参数与数字量输入 1 到 8 进行或运

算来进行分配

59

INT 选择位置反馈的上限信号

0: 只能通过指令 PID_FM 的 LMNRHSRE 进行分配

1 到 8： 通过指令 PID_FM 的 LMNRHSRE 参数与数字量输入 1 到 8 进行或运

算来进行分配

60

INT 选择位置反馈的下限信号

0: 只能通过指令 PID_FM 的 LMNRLSRE 进行分配

1 到 8： 通过指令 PID_FM 的 LMNRLSRE 参数与数字量输入 1 到 8 进行或运算

来进行分配

61

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

PID_PAR 输入参数 (页 8148)
PID_PAR 输出参数 (页 8149)

CJ_T_PAR (S7-300, S7-400)

CJ_T_PAR 说明 (S7-300, S7-400)
指令 CJ_T_PAR 用于在线修改已组态的基准结温度。如果要操作的温度控制系统具有多个带

热电偶输入的 FM 355，而不将 Pt 100 连接到每个 FM 355，则有必要进行在线修改。 

调用

CJ_T_PAR 需要初始化例程。为此，必须在 CPU 启动时使用 COM_RST = TRUE 参数调用一次

该指令。

通常对 CJ_T_PAR 进行周期性调用。为此，出于运行时间的原因，应该将 COM_RST 设置为 
FALSE。COM_RST 参数是未复位的输入参数。

与访问相同的 FM 355 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 CJ_T_PAR。 
如果在分布式 I/O 中使用 FM 355，在参数传送到 FM 355 之前，可能需要几个调用周期。传

送完成之前，BUSY 参数的值为 TRUE。因此，在更改参数时，应根据需要多次调用指令 
CJ_T_PAR，直至 BUSY = FALSE。

示例

如果 FM 355 测量具有四个以上加热区域的挤压机控制系统的基准结温度，则可以通过 
READ_355 在参数 CJ_TEMP 中进行读取，并可通过 CJ_T_PAR 为其它 FM 355  进行参数化。

参见

CJ_T_PAR 输入参数 (页 8154)
CJ_T_PAR 输出参数 (页 8154)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CJ_T_PAR 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-307

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

COM_RST 0.0 BOOL FALS
E

如果参数 COM_RST = TRUE，则指令 CJ_T_PAR 将执行初始化例程。 在此

初始化过程中，会从 CPU 的系统数据中读取参数，并将其保存在背景数

据块中。

MOD_ADD
R

2.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CJ_T 4.0 REAL 0.0 可以在参数 CJ_T 中指定基准结温度。

允许的值范围取决于传感器类型。

参见

CJ_T_PAR 说明 (页 8153)
CJ_T_PAR 输出参数 (页 8154)

CJ_T_PAR 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-308

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

RET_VALU 8.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第二个字节和第

三个字节。如果通过 QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

BUSY 10.0 BOOL FALS
E

如果 BUSY = TRUE，则尚未从模块中传送参数（使用分布式 I/O 时）。 应
在下一周期中再次调用指令 PID_PAR。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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HMI 的 DB (S7-300, S7-400)

DB 101 到 104 说明 (S7-300, S7-400)
为了在 CPU 出现故障时运行 FM 355，需要使用数据块 101 到 104。在 FM 355 与 OP 之间，

多可通过 MPI 建立三个连接。

仅当 CPU 处于 STOP 模式中或 CPU 发生故障时才可能使用 OP 进行 FM 355 的操作员控制。

始终可以使用 OP 监视 FM 355。
FM 355 的变量接口包含 4 个数据块，块编号为 101 到 104，分别表示控制器通道 1 到 4（请

参见下图）。

说明

数据块 101 到 104 的内容不会自动反应 FM 355 中有效的参数值。 仅当操作位 LOAD_PAR 和 
LOAD_OP 置位后，才会将使用 OP 更改的参数传送到 FM 355。
如果使用 OP 操作更改了参数，但没有置位相应的操作位，则已更改的参数值会输入到数据

块中，但 FM 355 会继续使用未更改的旧参数值进行内部操作。

操作位已置位且参数已传送到 FM 355 后，FM 355 将复位操作位 LOAD_PAR 和 LOAD_OP。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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* 通过背景数据块的 READ_VAR 参数进行控制

** 通过 LOAD_OP 和 LOAD_PAR 参数进行控制

参见

PID_FM 说明  (页 8118)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DB 101 到 DB 104 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-309

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

SP_HLM 0.0 REAL 100.0 设定值始终受上限和下限的限制。 “设定值上限”输入用于指定上限。

SP_HLM > SP_LLM
SP_LLM 4.0 REAL 0.0 设定值始终受上限和下限的限制。“设定值下限”输入用于指定下限。

SP_LLM < SP_HLM
H_ALM 8.0 REAL 100.0 可以组态四个限值，用来监视过程值或误差信号。 “上限中断”输入用于

指定 高限值。

H_ALM > H_WRN
H_WRN 12.0 REAL 90.0 可以组态四个限值，用来监视过程值或误差信号。 “上限警告”输入用于

指定次高限值。

允许介于 H_ALM 与 L_WRN 之间的值。

L_WRN 16.0 REAL 10.0 可以组态四个限值，用来监视过程值或误差信号。 “下限警告”输入用于

指定次低限值。

允许介于 H_WRN 与 L_ALM 之间的值。

L_ALM 20.0 REAL 0.0 可以组态四个限值，用来监视过程值或误差信号。 “下限报警”用于指定

低限值。

L_ALM < L_WRN
HYS 24.0 REAL 1.0 为避免监视显示画面闪烁，可以在“滞后”输入中组态滞后。 

HYS ≥ 0.0
DEADB_W 28.0 REAL 0.0 死区应用于误差信号。 “死区宽度”输入用于确定死区的大小。

DEADB_W ≥ 0.0
GAIN 32.0 REAL 1.0 “比例增益”输入用于指定控制器增益。

TI 36.0 REAL 3000.
0 “积分时间”输入用于确定

积分器的时间响应。 如果 TI = 0，则禁用积分作用。

TI = 0.0 或 TI ≥ 0.5
TD 40.0 REAL 0.0 “微分作用时间”输入用于确定微分器的时间响应。 如果 TD = 0，则禁用

微分作用。

TD = 0.0 或 TD ≥ 1.0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

TM_LAG 44.0 REAL 5.0 D 作用的算法包括可在“D 作用的时间延迟”输入中进行组态的时间延迟。

TM_LAG ≥ 0.5
LMN_SAFE 48.0 REAL 0.0 可在“安全调节值”输入中为调节值组态安全值。 

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

LMN_HLM 52.0 REAL 100.0 调节值始终受上限和下限的限制。 “调节值的上限”输入用于指定上限。

（这不适用于无模拟位置反馈的步进控制器） 
允许介于 LMN_LLM 与 100.0 (%) 之间的值。

LMN_LLM 56.0 REAL 0.0 调节值始终受上限和下限的限制。“调节值的下限”输入用于指定下限。 
（这不适用于无模拟位置反馈的步进控制器） 
允许介于 -100.0 到 LMN_HLM (%) 之间的值。

MTR_TM 60.0 REAL 60.0 在“电机动作时间”参数中输入控制阀从一个停止位到另一个停止位的

运行时间。

（只适用于步进控制器）

MTR_TM ≥ 0.001
PULSE_TM 64.0 REAL 0.2 可以在“ 短脉冲周期”参数中组态 短脉冲持续时间。

（仅适用于步进控制器或脉冲控制器）

PULSE_TM ≥ 0.0
BREAK_TM 68.0 REAL 0.2 可以在“ 短中断时间”参数中组态 短中断时间。

（仅适用于步进控制器或脉冲控制器）

BREAK_TM ≥ 0.0
SP_RE 72.0 REAL 0.0 外部设定值在“外部设定值”输入中与控制器互连。

LMN_RE 76.0 REAL 0.0 外部调节值在“外部调节值”输入中与控制器互连。

LMNRSVAL 80.0 REAL 0.0 “调试”对话框可用于访问“模拟位置反馈的起始值”输入。 在该参数中

输入模拟的起始值。

（仅适用于没有模拟位置反馈的步进控制器）

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

SAFE_ON 84.0 BOOL FALS
E

如果置位“采用安全位置”输入，则会将安全值用作调节值。

注： 通过步进控制器上的 LMNDN_OP、LMNUP_OP 和 LMNSOPON 对调

节值进行信号处理优先于对安全调节值进行处理。

LMNTRKO
N

84.1 BOOL FALS
E

如果置位输入“跟进（通过 AI 的 LMN）”，则调节值会调整为模拟量输

入 (AI)。
（这不适用于无模拟位置反馈的步进控制器）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LMN_REO
N

84.2 BOOL FALS
E

如果置位输入“启用外部调节值”，则外部调节值 LMN_RE 将被设置为

调节值。

LMNRHSR
E

84.3 BOOL FALS
E

在输入“位置反馈的上端停止位信号”中互连信号“控制阀位于上端停

止位”。LMNRHSRE = TRUE 表示： 控制阀位于上端停止位。

（只适用于步进控制器）

LMNRLSRE 84.4 BOOL FALS
E

在输入“位置反馈的下端停止位信号”中互连信号“控制阀位于下端停

止位”。LMNRLSRE = TRUE 表示： 控制阀位于下端停止位。

（只适用于步进控制器）

LMNSOPO
N

84.5 BOOL FALS
E

如果在输入“启用调节值信号操作”中对此位进行置位，则 LMNUP_OP 
和 LMNDN_OP 信号将被设置为调节值信号。

（只适用于步进控制器）

LMNUP_O
P

84.6 BOOL FALS
E

如果置位 LMNSOPON，则会将输入“调节值信号上升操作”中的值设置

为调节值信号。

（只适用于步进控制器）

LMNDN_O
P

84.7 BOOL FALS
E

如果置位 LMNSOPON，则会将输入“调节值信号下降操作”中的值设置

为调节值信号。

（只适用于步进控制器）

MONERSE
L

85.0 BOOL FALS
E

控制器具有对过程值和误差信号均适用的限值检测器。 如果设置输入“监

视： 过程值 = 0，误差信号 = 1”，则将监视误差信号。

LMNRS_O
N

85.1 BOOL FALS
E

如果该参数不可用，则无法模拟位置反馈。 通过置位“启用位置反馈的

模拟”输入来启用此功能。

注意： 模拟值与真实位置反馈之间的偏移量会随时间增加。

（仅适用于没有模拟位置反馈的步进控制器）

FUZID_ON 85.2 BOOL FALS
E

在输入“启用模糊识别”中启用模糊算法的识别。

SPINT_EN 85.3 BOOL FALS
E

输入“操作员输入： 外部 = 0，内部 = 1”用于确定作为设定值传送到模块

的输入。

SPINT_EN = TRUE：传送 SP_INT。
SPINT_EN = FALSE：传送 SP_RE。

P_SEL 85.4 BOOL TRUE 可以在 PID 算法中分别启用或禁用 PID 作用。 置位“启用 P 作用”输入

后，启用比例作用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

PFDB_SEL 85.5 BOOL FALS
E

在 PID 算法中，可以在反馈回路中包含 P 作用和 D 作用。 如果置位输入

“在反馈回路中启用 P 作用”，则在反馈回路中会有比例作用。

D_EL_SEL 86.0 INT 0 可将 PID 算法中的 D 作用元素分配给单独的输入。 在输入“D 作用元素输

入”中进行此选择。

0: 误差信号

1 到 4： 模拟量输入 1 至 4
17: 负过程值

参见

PID_FM 说明  (页 8118)

DB 101 到 DB 104 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-310    

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

SP 94.0 REAL 0.0 “设定值”输出中提供当前有效的设定值。

PV 98.0 REAL 0.0 在“过程值”输出中输出生效的过程值。

ER 102.
0

REAL 0.0 在“控制偏差”输出中输出生效的控制偏差。

DISV 106.
0

REAL 0.0 在“干扰”输出中输出生效的干扰。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

LMN 110.
0

REAL 0.0 在“调节值”输出中输出生效的调节值。无模拟位置反馈的步进控制器

会在参数 LMN 中输出无限制的 P 作用和 D 作用。 
允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

LMN_A 114.
0

REAL 0.0 在输出“分割范围函数/位置反馈的调节值 A”中，连续控制器会显示调节

值 A，具有模拟位置反馈的步进控制器会显示位置反馈。

没有模拟位置反馈的步进控制器将显示模拟位置反馈。 
允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

LMN_B 118.
0

REAL 0.0 连续控制器在输出“分割范围函数的调节值 B”中显示分割范围函数的调

节值 B。 
允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

QH_ALM 122.
0

BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发上限报警”中报告

超出 H_ALM 的限值。

QH_WRN 122.
1

BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发上限警告”中发出

超过限值 H_WRN 的信号。

QL_WRN 122.
2

BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发下限警告”中发出

超过限值 L_WRN 的信号。

QL_ALM 122.
3

BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发下限报警”中发出

超过限值 L_ALM 的信号。

QLMN_HL
M

122.
4

BOOL FALS
E

调节值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发调节值上限”中报告超

出上限值。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

QLMN_LL
M

122.
5

BOOL FALS
E

调节值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发调节值下限”中报告低

于下限值。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

QSPINTON 122.
6

BOOL FALS
E

输出“内部设定值启用”指示 SP_INT 已传送至模块。

QPARA_F 123.
0

BOOL FALS
E

模块会检查参数的有效性。 在“参数分配错误”输出中显示参数分配错

误。 也可以在模块的“在线和诊断”对话框中读出这些参数分配错误。

QCH_F 123.
1

BOOL FALS
E

如果控制器通道无法提供有效结果，则置位“通道错误”输出。 如果 
QPARA_F = 1 或 QMOD_F = 1，也可以置位通道错误（例如，断路）。 如
果 QCH_F = TRUE，将读出模块的诊断数据记录 DS1 中的精确错误信息。

QUPRLM 123.
2

BOOL FALS
E

设定值受正转换速率和负转换速率的限制。 如果置位输出“触发设定值

正转换速率限制”，则会限定设定值正转换速率。

QDNRLM 123.
3

BOOL FALS
E

设定值受正转换速率和负转换速率的限制。 如果置位输出“触发设定值

负转换速率限制”，则会限制设定值下降。

QSP_HLM 123.
4

BOOL FALS
E

设定值始终受上限和下限的限制。 输出“设定值上限已触发”表明已经

超过上限。

QSP_LLM 123.
5

BOOL FALS
E

设定值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发设定值下限”中报告低

于下限。

QSPOPON 123.
6

BOOL FALS
E

如果正在通过“调试”对话框操作设定值，则会出现输出“设定值操作

打开”。 如果置位该位，则值 SP_OP 将用作设定值。

QLMNSAF
E

123.
7

BOOL FALS
E

如果置位输出“安全模式”，则会将安全调节值输出为调节值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

QLMNOPO
N

124.
0

BOOL FALS
E

如果正在通过“调试”对话框操作调节值，则会出现输出“调节值操作

打开”。 如果置位该位，则值 LMN_OP 将用作调节值。

QLMNTRK 124.
1

BOOL FALS
E

输出“跟进模式”用于指示是否通过模拟量输入调整调节值。

QLMN_RE 124.
2

BOOL FALS
E

输出“手动 = 1；自动 = 0”表示是否在外部调节值 LMN_RE 中设置调节值

（手动 = 1）。

QLMNR_H
S

124.
3

BOOL FALS
E

输出“位置反馈的上端停止位信号”指示控制阀是否位于其上端停止位。

QLMNR_HS = TRUE 表示：控制阀位于上端停止位。

（仅适用于步进控制器）

QLMNR_L
S

124.
4

BOOL FALS
E

输出“位置反馈的下端停止位信号”指示控制阀是否位于其下端停止位。

QLMNR_LS = TRUE 表示：控制阀位于下端停止位。

（仅适用于步进控制器）

QLMNR_O
N

124.
5

BOOL FALS
E

输出“启用位置反馈”指示设定的工作模式“具有位置反馈的步进控制

器”或“没有位置反馈的步进控制器”。

QFUZZY 124.
6

BOOL FALS
E

如果输出为“PID 算法 = 0；模糊 = 1”，则控制器使用模糊算法工作。

QSPLEPV 124.
7

BOOL FALS
E

输出“模糊控制器的显示：设定值 < 过程值”将在启动模糊控制器后置位

（如果设定值小于有效过程值）。

QSPR 125.
0

BOOL FALS
E

若设置了输出“分程操作”，则连续控制器会在分程模式中工作。

QLMNUP 125.
1

BOOL FALS
E

这是“调节值信号上升”输出。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

QLMNDN 125.
2

BOOL FALS
E

这是“调节值信号下降”输出。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

QBACKUP 125.
4

BOOL FALS
E

0 = 非备份状态（CPU 正在运行）

1 = 备份状态（CPU 处于 STOP 状态或已发生故障）

QID 125.
5

BOOL FALS
E

QID = TRUE 指示正在运行识别（而不表示其已启用）。 完成识别后，可

从指令 CH_DIAG 的参数 IDSTATUS 中读取识别结果。

QMAN_FC 125.
6

BOOL FALS
E

该控制器为主控制器，通过从控制器的手动模式调整至其过程值，或者

由于从控制器的设定值或调节值位于限值范围内而停止其 I 作用。

RET_VALU 126.
0

WORD 0 RET_VALU 包含指令 RDREC 和  WRREC 中参数 STATUS 的第 2 个字节和第 3 
个字节。如果通过 QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)
PID_FM 说明  (页 8118)

DB 101 到 DB 104 的输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-311

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

SP_INT 128.
0

REAL 0.0 输入/输出参数“内部设定值”用于通过操作和监视功能来指定设定值。

SP_OP 132.
0

REAL 0.0 “调试”对话框可用于访问输入/输出参数“设定值操作”。 如果置位 
SP_OP_ON 位，则值“设定值操作”将用作设定值。

LMN_OP 136.
0

REAL 0.0 “调试”对话框可用于访问输入/输出参数“调节值操作”。 如果置位 
LMNOP_ON 位，则“调节值操作”值将用作调节值。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

SP_OP_ON 140.
0

BOOL FALS
E

“调试”对话框可用于访问输入/输出参数“启用设定值操作”。 如果置

位该位，则值 SP_OP 将用作设定值。

LMNOP_O
N

140.
1

BOOL FALS
E

“调试”对话框可用于访问输入/输出参数“启用调节值操作”。 如果置

位该位，则值 LMN_OP 将用作调节值。

LOAD_PAR 140.
2

BOOL FALS
E

如果置位输入/输出参数“将控制参数装载至 FM 355”，则会将控制参数

装载至模块中，并复位输入/输出参数。

LOAD_OP 140.
3

BOOL FALS
E

如果置位输入/输出参数“将操作参数装载至 FM 355”，则会将操作参数

装载至模块中，并复位输入/输出参数。

参见

DB 101 到 104 说明 (页 8155)
PID_FM 说明  (页 8118)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FM 355-2 温度控制 (S7-300, S7-400)

FMT_PID (S7-300, S7-400)

FMT_PID 说明 (S7-300, S7-400)
在操作过程中，指令 FMT_PID 用于：   
• 将操作参数传送到 FM 355-2
• 将控制器参数传送到 FM 355-2
• 从 FM 355-2 读取过程值

操作参数是指结构 OP 中背景数据块的所有静态变量。

控制器参数是指结构 PAR 中背景数据块的所有静态变量。

过程值是指结构 OUT 中背景数据块的所有静态变量。

FMT_PID 所需的数据存储在 CPU 的背景数据块中。 FMT_PID 通过程序控制从 FM 355-2 中
读取数据以及向 FM 355-2 中写入数据。

调用

与访问相同的 FM 355-2 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用指令 FMT_PID。
FMT_PID 在循环中断 OB 中进行调用。该指令需要执行初始化例程，而该初始化例程可通过

设置参数 COM_RST = TRUE 在启动 CPU 时进行启动。 执行初始化例程之后，FMT_PID 会将

参数 COM_RST 设置为 FALSE。
如果将指令 FMT_PID 作为多重背景数据块调用，将没有调试接口可用。 在这种情况下，必

须通过监视表格或使用 FMT_TUN 指令对 FM 355-2 进行调试。

在分布式 I/O 中调用

在分布式结构中调用该指令以及同时调用 FMT_PID 和 FMT_TUN 时，需要注意以下几点：

• 不允许同时对 FMT_PID 和 FMT_TUN 置位 LOAD_OP。
• 不允许同时对 FMT_PID 和 FMT_TUN 置位 READ_OUT。
原因： 两个 FB 通过相同的数据记录访问 FM 355-2。 
因此，必须确保这两个 FB 中每次只有一个 FB 读取或写入数据记录。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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启动

在 CPU 启动期间以及 CPU 从 STOP 模式切换到 RUN 模式期间，CPU 的 SDB 中的参数将覆盖 
FM 355-2 中的参数。

出现错误时的响应

输出参数 RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第 2 个字节和第 3 个字节。

如果未复位参数 READ_PAR 和 LOAD_PAR，则可评估参数 RET_VALU。 
如果没有插入 FM 355-2 或没有为其供电，则调用指令 FMT_PID 时，可能会出现 I/O 访问错

误。 在这种情况下，如果 OB 122 没有装载到 CPU 中，则 CPU 将切换到 STOP 模式。

如果读取/写入数据集时出现错误，则必须置位 QMOD_F 和 QCH_F。 出现参数分配错误时，

QPAR_F 和 QCH_F 将置位。

参见

方框图 (页 8177)

FMT_PID 的工作模式 (S7-300, S7-400)

参数 LOAD_OP、READ_OUT、LOAD_PAR 和 READ_PAR 的作用

在初始化例程中，FMT_PID 会从系统数据读取参数，并将其存储在背景数据块中。 背景数

据块和系统数据进行同步。

下图给出了参数 LOAD_OP、READ_OUT、LOAD_PAR 和 READ_PAR 对该指令的功能的影响。

FB

FMT_PID

FMT_PID

CPU

LOAD_PAR

READ_OUT

LOAD_OP

READ_PAR

ºƒ STOP ï• Óð R UN
FM 355-2

˝§ ¸ß
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£¤CPU£'

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表根据参数值给出了详细信息。 

参数 TRUE FALSE
LOAD_OP 使用指令 WRREC 和 RDREC 周期性地向 FM 

355-2 传送结构 OP 的静态变量。

输出参数从 FM 355-2 中进行读取。

通过模块的输入区和输出区传送结构 OP 的静态

变量。 如果指令 FMT_PID 的两个实例访问模块

的同一个通道编号，则不能进行传送。

READ_VAR 设置为 TRUE READ_VAR 不变

在以下情况下，LOAD_OP 自动设置为 TRUE：
• 您已经设置了下列参数之一： TUN_ST、

TUN_CST、SAVE_PAR,UNDO_PAR 和 
LOAD_PID

• 修改 TUN_ON
• 修改设定值 SP_RE。

 

运行时间延长 运行时间缩短

这些值将在经过一个 CPU 或 FM 周期之后生效。

较长的周期起决定性作用。

这些值 多需要经过 3 到 4 个 CPU 或 FM 周期

之后才会生效。 较长的周期起决定性作用。

传送所有操作参数 仅传送一直到 LMN_DN（包含该参数）的操作

参数。

在自动模式下，仅传送设定值 SP_RE。
在手动模式下，仅传送手动调节值 LMN_RE。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 TRUE FALSE
READ_OUT 使用指令 WRREC 和 RDREC 周期性地从 FM 

355-2 中读取结构 OUT 的静态变量，并将其存

储在结构 OUT 中。

通过模块的输入区和输出区传送结构 OUT 的静

态变量，并将其存储在结构 OUT 中。

在以下情况下，READ_OUT 自动设置为 TRUE：
• 优化期间，QTUN_ON = TRUE
• 修改设定值 SP_RE

如果指令 FMT_PID 的两个实例访问模块的同一

个通道编号，则不能进行传送。

处理时间延长 处理时间缩短

所有参数均从 FM 355 中读取 以下参数不从 FM 355 中读取

• SP（FM 的设定值）

• ER（误差信号）

• DISV（扰动变量）

• LMN_A
• LMN_B
• PHASE
• STATUS_H
• STATUS_C
• STATUS_D
• ZONE_TUN

READ_PAR 结构 PAR 的所有静态变量均从 FM 355-2 中读

取，并存储在 CPU 的背景数据块中。

不将控制器参数传送到 CPU。
可在用户程序中更改各个参数。

LOAD_PAR 结构 PAR 的所有静态变量将从 CPU 下载到 FM 
355-2。 如果 CPU 中的控制参数随过程状态发

生变化，则需要进行此操作。

不将控制器参数传送到 FM 355-2。

传送完数据后，参数 LOAD_OP、READ_OUT、LOAD_PAR 和 READ_PAR 将复位为 FALSE。 

在分布式 I/O 中的应用

在分布式 I/O 中使用 FM 355-2 时，数据传送和参数复位操作可能需要几个调用周期才能完成。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FMT_PID 的处理时间

FMT_PID 以程序控制的方式对 FM 355-2 进行重新组态（LOAD_PAR、LOAD_OP）时，指令

的运行时间会延长。 新的参数总是立即生效。

边界条件 在以下各项中的处理时间

READ_OUT LOAD_OP LOAD_PAR
READ_PAR

CPU 315-2-DP CPU 416-2 DP

FALSE FALSE FALSE 0.65 ms 0.04 ms
TRUE FALSE FALSE 2.85 ms 0.30 ms
TRUE TRUE FALSE 4.56 ms 0.55 ms
FALSE FALSE TRUE 3.58 ms*) 0.30 ms
TRUE FALSE TRUE 5.8 ms*) 0.56 ms
TRUE TRUE TRUE 7.41 ms*) 0.82 ms
*) 如果置位 READ_PAR，而不是 LOAD_PAR，则 CPU 315-2 DP 的处理时间会延长 0.35 ms。

参见

方框图 (页 8177)

FMT_PID 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-312

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 在此输入处，您将找到由 STEP 7 下的组态产生的模块地址。

CHANNEL 2.0 INT 0 参考背景数据块的控制器通道的编号。 
允许介于 0 到 3 之间的值。

参见

方框图 (页 8177)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FMT_PID 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-313

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

QMOD_F 4.0 BOOL FALSE 该指令检查是否已完成对数据记录的读取和写入。 如果识别到错误，将

置位 QMOD_F 输出。 导致错误的原因可能有： MOD_ADDR 参数中的模

块地址不正确、CHANNEL 参数中的通道编号不正确，或者模块有故障。

RET_VALU 6.0 WORD W#16
#0

RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第二个字节和第

三个字节。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

FMT_PID 的输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-314

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

COM_RST 8.0 BOOL FALSE 如果 COM_RST = TRUE，则指令 FMT_PID 将执行初始化例程，并复位 
COM_RST。 在每次启动 CPU 时必须执行该初始化例程。

LOAD_OP 8.1 BOOL FALSE 如果置位输入/输出参数 LOAD_OP，则将操作参数下载至模块，读取输

出参数，并复位输入/输出参数。

READ_OUT 8.2 BOOL FALSE 如果置位输入/输出参数 READ_OUT，则将从模块中读取输出参数，并将

其存储在背景数据块的 OUT 结构中，同时复位 I/O 参数。

LOAD_PAR 8.3 BOOL FALSE 如果置位输入/输出参数 LOAD_PAR ，则将控制器参数下载至模块，并复

位输入/输出参数。

READ_PAR 8.4 BOOL FALSE 如果置位参数 READ_PAR = TRUE，则从 FM 355-2 中读取控制器参数，并

将其存储在背景数据块的 PAR 结构中。 然后，复位输入/输出参数。

参见

方框图 (页 8177)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FMT_PID.OP 的静态变量 (S7-300, S7-400)

表格 4-315

参数 地址 数据类

型

默认值 说明

vers_nr 10.0 WORD W#16
#3230

用户不能修改 vers_nr 参数。 如果设置 LOAD_OP = TRUE，该参数将识

别传送到模块的操作参数的起始位置。

SP_RE 12.0 REAL 0.0 外部设定值在输入 SP_RE 中与控制器互连。

LMN_RE 16.0 REAL 0.0 外部调节值在输入 LMN_RE 中与控制器互连。

允许介于 -100.0 到 100.00 (%) 之间的值。

SAFE_ON 20.0 BOOL FALSE 置位 SAFE_ON 时，会将安全值用作调节值。

LMNTRKO
N

20.1 BOOL FALSE 如果置位 LMNTRKON，则会将调节值校正为模拟量输入 (AI)。 
（这不适用于无模拟位置反馈的步进控制器）

LMN_REO
N

20.2 BOOL FALSE 如果置位 LMN_REON，将应用外部调节值 LMN_RE（手动模式）。

LMNRHSRE 20.3 BOOL FALSE “控制阀位于上端停止位”信号可与 FM 355-2 的数字量输入互连或在 
LMNRHSRE 输入中互连。LMNRHSRE = TRUE 表示： 控制阀位于上端停

止位。 
（只适用于步进控制器）

LMNRLSRE 20.4 BOOL FALSE “控制阀位于下端停止位”信号可与 FM 355-2 的数字量输入互连或在 
LMNRLSRE 输入中互连。LMNRLSRE = TRUE 表示： 控制阀位于下端停

止位。 
（只适用于步进控制器）

LMNS_ON 20.5 BOOL FALSE 启用调节值操作 
（只适用于步进控制器；手动模式）。

LMN_UP 20.6 BOOL FALSE 调节值信号上升操作 
（只适用于步进控制器）

LMN_DN 20.7 BOOL FALSE 调节值信号向下操作 
（只适用于步进控制器）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据类

型

默认值 说明

SAVE_PAR 22.0 BOOL FALSE 将当前控制器参数保存到指令 FMT_TUN 的输出参数。

• FMT_TUN.SAV_PFAC=PFAC_SP
• FMT_TUN.SAV_GAIN =GAIN
• FMT_TUN.SAV_TI =TI
• FMT_TUN.SAV_TD = TD
• FMT_TUN.SAV_D_F =D_F
• FMT_TUN.SAV_CONZ = CON_ZONE
• FMT_TUN.SAV_RATI =RATIOFAC
• FMT_TUN.SAV_CZON=CONZ_ON
• FMT_TUN.SAV_PSEL=P_SEL

UNDO_PAR 22.1 BOOL FALSE 再次恢复已保存的控制器参数（仍在自动模式下）。 
• PFAC_SP= FMT_TUN.SAV_PFAC
• GAIN = FMT_TUN.SAV_GAIN
• TI = FMT_TUN.SAV_TI
• TD = FMT_TUN.SAV_TD
• D_F = FMT_TUN.SAV_D_F
• CON_ZONE = FMT_TUN.SAV_CONZ
• RATIOFAC = FMT_TUN.SAV_RATI
• CONZ_ON= FMT_TUN.SAV_CZON
• P_SEL= FMT_TUN.SAV_PSEL

LOAD_PID 22.2 BOOL FALSE 如果 PID_ON=TRUE，该参数将加载 PID 参数（PID_GAIN、PID_TI、
PID_TD）。

如果 PID_ON=FALSE，则加载 PI 参数（PI_GAIN、PI_TI）。 （即使在自

动模式下也如此）

TUN_ON 22.3 BOOL FALSE TUN_ON=TRUE 会将 FM 355-2 切换到准备进行优化状态

（PHASE=1）： 在应用调节值激发之前，会对调节值取平均值。

TUN_ST 22.4 BOOL FALSE 如果控制器优化期间工作点的设定值保持恒定，则通过 TUN_ST=TRUE 
来启用按 TUN_DLMN 数量计算的调节值阶跃变化（PHASE = 1 或 PHASE 
= 2）。

TUN_CST 22.5 BOOL FALSE 通过按 TUN_CLMN 的量应用调节值阶跃变化来启动冷却优化（PHASE 
= 1 或 PHASE = 2）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

FMT_PID 说明 (页 8164)
方框图 (页 8177)

FMT_PID.PAR 的静态变量 (S7-300, S7-400)

表格 4-316

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

vers_nr 24.0 WORD W#16
#323
0

用户不能修改 vers_nr 参数。 该参数用于识别以下控制器参数的开始位

置：在 READ_PAR = TRUE 时从 FM 中读取并存储在背景数据块，或在 
LOAD_PAR = TRUE 时传送到 FM。

P_SEL 26.0 BOOL TRUE 可以在 PID 算法中分别启用或禁用 PID 作用。 如果置位输入 P_SEL，将

启用 P 作用。

MONERSEL 26.1 BOOL FALSE 控制器具有对过程值和误差信号均适用的限值检测器。 如果置位 
MONERSEL，将监视误差信号。

PID_ON 26.2 BOOL TRUE 经过优化后或当 LOAD_PID =TRUE 时，将启用 PID 参数。 如果 PID_ON 
=FALSE，则加载 PI 参数。

但是，对于某些过程类型，尽管 PID_ON = TRUE，仍然只能设计 PI 控制

器。

CONZ_ON 26.3 BOOL FALSE TRUE = 控制区已启用

FALSE = 控制区关闭

D_EL_SEL 28.0 INT 16 可将 PID 算法中的 D 作用元素分配给单独的输入。在参数 D_EL_SEL 中
进行此选择。 
• D_EL_SEL = 0 到 D_EL_SEL = 3： 模拟量输入 0 到 3
• D_EL_SEL = 16：误差信号 
• D_EL_SEL = 17：负过程值

SP_HLM 30.0 REAL 100.0 设定值始终受上限和下限的限制。 SP_HLM 参数用于指定上限。

SP_HLM > SP_LLM
SP_LLM 34.0 REAL 0.0 设定值始终受上限和下限的限制。 SP_LLM 参数用于指定下限。

SP_LLM < SP_HLM
H_ALM 38.0 REAL 100.0 用于监视过程值或误差信号的 高限值。

H_ALM > H_WRN

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

H_WRN 42.0 REAL 90.0 用于监视过程值或误差信号的次高限值。

H_WRN > H_ALM
L_WRN 46.0 REAL 10.0 用于监视过程值或误差信号的次低限值。

允许介于 H_WRN 与 L_ALM 之间的值。

L_ALM 50.0 REAL 0.0 用于监视过程值或误差信号的 低限值。

允许介于 L_ALM 到 L_WRN 之间的值.
HYS 54.0 REAL 1.0 可为滞后分配参数以防止监视显示屏闪烁。

HYS >= 0.0
DEADB_W 58.0 REAL 0.0 死区应用于误差信号。 DEADB_W 参数用于确定死区的大小。

DEADB_W >= 0.0
PFAC_SP 62.0 REAL 1.0 存在设定值变化时，PFAC_SP 指定 P 作用的有效性。

允许使用介于 0.0 到 1.0 之间的值。

GAIN 66.0 REAL 1.0 GAIN 参数用于指定控制器增益。

通过 GAIN 的负号改变控制方向。

TI 70.0 REAL 3000.
0

TI 参数（积分作用时间）确定积分器的时间响应。 如果 TI = 0.0，则禁

用积分作用。

TI = 0.0 或 TI >= 0.5
TD 74.0 REAL 0.0 TD（微分时间）参数确定微分作用（D 作用元素）的时间响应。 如果 

TD = 0.0，则禁用微分作用。

TD = 0.0 或 TD >= 1.0
D_F 78.0 REAL 5.0 对于 D 作用元素有效的时间常量 TD/D_F 内部限制为 ≥ 采样时间/2。

允许使用介于 5.0 到 10.0 之间的值。

LMN_SAFE 82.0 REAL 0.0 可为调节值参数化安全值。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

LMN_HLM 86.0 REAL 100.0 调节值始终受上限和下限的限制。 LMN_HLM 参数用于指定上限。

（这不适用于无模拟位置反馈的步进控制器）。

允许介于 LMN_LLM 与 100.0 (%) 之间的值。

LMN_LLM 90.0 REAL 0.0 调节值始终受上限和下限的限制。 LMN_LLM 参数用于指定下限。 
（这不适用于无模拟位置反馈的步进控制器）。

允许介于 -100.0 到 LMN_HLM (%) 之间的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

MTR_TM 94.0 REAL 60.0 控制阀从一个停止位切换到另一个停止位的运行时间 
（只适用于步进控制器）

MTR_TM >= 0.001
PULSE_TM 98.0 REAL 0.0 小脉冲宽度 

（仅适用于步进控制器或脉冲控制器）

BREAK_TM 102.0 REAL 0.0 小脉冲宽度 
（仅适用于步进控制器或脉冲控制器）

RATIOFAC 106.0 REAL 0.0 过程的加热增益/冷却增益的比率。 
RATIOFAC <> 0.0 具有以下作用：

• LMN = LMN * RATIOFAC 针对 LMN<0.0；
• 大于 CON_ZONE 的 50%
允许介于 0.01 到 100.0 或 0.0 之间的值。

CON_ZON
E

110.0 REAL 100.0 控制区宽度

如果 ER >= CON_ZONE，那么 LMN = LMN_HLM。

如果 ER <= -CON_ZONE，那么 LMN = LMN_LLM。

如果 RATIOFAC <> 0.0 且 ER <= -CON_ZONE/RATIOFAC，那么 LMN = 
LMN_LLM。

CON_ZONE > 0.0
TUN_DLM
N

114.0 REAL 20.0 控制器优化的过程激发是由 TUN_DLMN 的调节值阶跃变化生成的。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

TUN_CLM
N

118.0 REAL -20.0 通过 TUN_CST 启动冷却优化之后的调节变量阶跃变化。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

参见

方框图 (页 8177)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FMT_PID.OUT 的静态变量 (S7-300, S7-400)

表格 4-317

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

vers_nr 122.0 WORD W#16
#323
0

用户不能修改 vers_nr 参数。 如果设置 READ_OUT = TRUE，则该参数会

标记可供模块读取的输出参数的开始位置。

PV 124.0 REAL 0.0 有效过程值。

LMN 128.0 REAL 0.0 在 LMN 输出中输出有效输出值。

如果步进控制器没有模拟位置反馈，则在输出 LMN 中输出无限制的 P 作
用和 D 作用。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

QLMNSAFE 132.1 BOOL FALSE 如果 QLMNSAFE 输出被置位，则安全输出值将作为输出值输出。

QLMNTRK 132.3 BOOL FALSE 输出 QLMNTRK 用于指示是否通过模拟量输入来校正输出值。

QLMN_RE 132.4 BOOL FALSE 输出 QLMN_RE 用于指示 LMN_REON 是否被置位以及外部输出值 
LMN_RE 是否被用作输出值。

QLMNR_H
S

132.5 BOOL FALSE QLMNR_HS = TRUE 表示： 控制阀位于上端停止位。（只适用于步进控

制器）

QLMNR_LS 132.6 BOOL FALSE QLMNR_LS = TRUE 表示： 控制阀位于下端停止位。

（只适用于步进控制器）

QLMNR_O
N

132.7 BOOL FALSE QLMNR_ON = TRUE 表示：

步进控制器具有位置反馈。

QSTEPCON 133.0 BOOL FALSE 步进控制器/脉冲控制器

• QSTEPCON = 0：脉冲控制器或连续控制器

• QSTEPCON = 1：步进控制器

QSPR 133.1 BOOL FALSE 如果置位 QSPR 输出，则连续控制器将在分割范围模式下工作。

QMAN_FC 133.3 BOOL FALSE 该控制器是主控制器。 手动使主控制器跟进从控制器的过程值，或者主

控制器的 I 作用被禁用，原因是从控制器的设定值或调节变量达到了限值。

QH_ALM 134.0 BOOL FALSE 过程值或误差值超出上限 H_ALM。

QH_WRN 134.1 BOOL FALSE 过程值或控制偏差超出次高限值 H_WRN。

QL_WRN 134.2 BOOL FALSE 过程值或控制偏差已降至次低限值 L_WRN 之下。

QL_ALM 134.3 BOOL FALSE 过程值或控制偏差已降至 低限值 L_ALM 之下。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

QLMN_HL
M

134.4 BOOL FALSE QLMN_HLM 输出用于报告已达到输出值上限 LMN_HLM。 
（这不适用于无模拟位置反馈的步进控制器）。

QLMN_LL
M

134.5 BOOL FALSE QLMN_LLM 输出用于报告已达到输出值下限 LMN_LLM。

（这不适用于无模拟位置反馈的步进控制器）

QPAR_F 134.6 BOOL FALSE 模块将检查参数的可靠性。 在输出 QPAR_F 中指示参数分配错误。

QCH_F 134.7 BOOL FALSE 如果控制器通道无法提供任何有效结果，则置位 QCH_F 输出。 如果 
QPAR_F = TRUE 或 QMOD_F = TRUE，也可以设置通道错误（例如，断

路）。 如果 QCH_F = TRUE，将读出模块的诊断数据记录 DS1 中的精确

错误信息。

QUPRLM 135.0 BOOL FALSE 设定值受正转换速率和负转换速率的限制。

如果置位 QUPRLM 输出，设定值的增加将受限。

QDNRLM 135.1 BOOL FALSE 设定值受正转换速率和负转换速率的限制。

如果置位 QDNRLM 输出，则设定值的减小将受限。

QSP_HLM 135.2 BOOL FALSE QSP_HLM 输出用于报告已达到设定值上限 SP_HLM。

QSP_LLM 135.3 BOOL FALSE QSP_LLM 输出用于报告已达到设定值下限 SP_LLM。

QLMNUP 135.4 BOOL FALSE “输出值信号上升”输出 
（仅适用于步进控制器或脉冲控制器）

QLMNDN 135.5 BOOL FALSE “输出值信号下降”输出

（仅适用于步进控制器或脉冲控制器）

QTUN_ON 135.6 BOOL FALSE QTUN_ON = TRUE 表示调节正在进行。

PAR_ACT 135.7 BOOL FALSE 更新控制器参数

SP 136.0 REAL 0.0 有效设定值

ER 140.0 REAL 0.0 有效的控制偏差 (SP- PV)
DISV 144.0 REAL 0.0 有效扰动变量

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

LMN_A 148.0 REAL 0.0 连续控制器或脉冲控制器在 LMN_A 输出中显示分程函数的输出值 A；对

于具有模拟位置反馈的步进控制器，将在此处显示位置反馈。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

LMN_B 152.0 REAL 0.0 连续控制器或脉冲控制器在输出 LMN_B 中显示分程函数的输出值 B。
允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

PHASE 156.0 INT 0 指示控制器调节阶段。

• PHASE = -1：取消控制器调节，例如，通过同时调节多个通道来实

现。 该值会持续几个周期，并用作指令 FMT_PID 与模块之间的取消

信号。

• PHASE = 0：无调节模式；自动模式或手动模式

• PHASE = 1：启动调节准备就绪；检查参数、等待激发、测量采样时

间

• PHASE = 2：实际调节： 使用常量输出值搜索拐点。

• PHASE = 3：计算过程参数。 在进行调节之前保存有效的控制器参数。

• PHASE = 4：控制器设计

• PHASE = 5：根据新的调节变量跟踪控制器

• PHASE = 6：根据新的调节变量跟踪控制器

• PHASE = 7：如果已确定过程属于类型 II 或 III，则检查过程类型（仅

在加热优化期间）。

STATUS_H 158.0 INT 0 AUTOHOTSPOT 通过在加热过程中对拐点的搜索显示诊断值。

STATUS_C 160.0 INT 0 AUTOHOTSPOT 通过在冷却过程中对拐点的搜索显示诊断值。

STATUS_D 162.0 INT 0 AUTOHOTSPOT 指示加热过程中控制器设计的诊断值。

ZONE_TUN 164.0 WORD W#16
#0

在十六进制代码中，四位数中的每一位都代表一个通道，并按以下从左

至右的顺序排列：  通道 0、1、2、3。ZONE_TUN = 0 表示选中的通道

将不会为与其它通道作为一组进行调谐。 如果值 <> 0000（例如为 1），

则表明通道将作为一组进行调谐。

参见

方框图 (页 8177)

方框图 (S7-300, S7-400)

概述 
下图说明了指令 FMT_PID 的参数在哪些点起作用。  
就三组件控制器和比率/混合控制器来说，参数会影响与固定设定值或级联控制器相同的点。 
这同样适用于对于连续控制器、具有脉冲输出的控制器以及步进控制器来说具有同等作用的

参数。 通常，相同的按钮也包含相同的参数。 为清晰起见，并未显示所有的结构图，因此

也未在所有图中标记所有参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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但是，指令 FMT_PID 的参数都包含在所有图中 – 除参数 MOD_ADDR、CHANNEL、QMOD_F、
QPAR_F、QCH_F、QLMNR_ON、RET_VALU、COM_RST、LOAD_PAR、READ_PAR、
READ_OUT 和 LOAD_OP 之外。

下图显示了模块中受 FMT_PID 参数影响的位置。

输入参数的动作

下图显示了固定值控制器或级联控制器的控制偏差。
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下图显示了控制算法的方框图。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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下图显示了连续控制器 (FM 355-2 C) 的控制器输出。
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下图显示了脉冲控制器 (FM 355-2 S) 的控制器输出。
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PAR.PULSE_TM

PAR.BREAK_TM
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下图显示了带位置反馈的步进控制器 (FM 355-2 S) 的控制器输出。
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下图显示了不带位置反馈的步进控制器 (FM 355-2 S) 的控制器输出。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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PAR.MTR_TM
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PAR.BREAK_TM
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生成输出参数

下图说明了指令 FMT_PID 的输出参数将在模块中的哪些点生成。

下图显示了固定值控制器或级联控制器的控制偏差。
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下图显示了连续控制器 (FM 355-2 C) 的控制器输出。
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下图显示了脉冲控制器 (FM 355-2 S) 的控制器输出。
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下图显示了带位置反馈的步进控制器 (FM 355-2 S) 的控制器输出。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下图显示了不带位置反馈的步进控制器 (FM 355-2 S) 的控制器输出。

参见

FMT_PID 说明 (页 8164)

参数 STATUS_H (S7-300, S7-400)
STATUS_H 通过在加热过程中对拐点的搜索指示诊断值。

如果显示诊断值 2xxxx，则优化完成，但控制器参数不确定。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果显示诊断值 3xxxx，则优化已取消（PHASE = 0 且 TUN_ON = FALSE)，控制器切换到之

前的工作模式。

STATUS_ H 说明 解决方法

0 默认控制器参数或无控制器参数/仍然无新的控

制器参数

 

10000 优化完成 + 找到适合的控制器参数  
2xxxx 优化完成 + 控制器参数不确定  
2xxx1 有效的电机运行时间 >= 拐点时间 T_P_INF 的 

65%
不再执行 TU 和 T_P_INF 的补偿。 这将促使一种

软控制器的设计 
2xx2x 未达到拐点 

（仅针对通过设定值阶跃变化产生的激发）

如果控制器振荡，请调低控制器参数或使用较低

的 TUN_DLMN 重复测试。

2x1xx 估计错误  
TU <= 3*采样时间 

重复测试。

2x2xx 严重估计错误（TU  < 采样时间） 重复测试。

仅 PT1 过程的特殊情况： 不要重复测试；如果

需要，请调低控制器参数

2x3xx 估计错误 TU 过高 在更好的条件下重复进行测试。

21xxx 估计错误 N_PTN < 1 在更好的条件下重复进行测试。

22xxx 估计错误 N_PTN > 10 在更好的条件下重复进行测试。

3xxxx 由于参数分配错误而导致阶段 1 的优化中断  
30001 同时设置 TUN_ON 和 TUN_ST 重新启动优化。

30002 |TUN_DLMN| < 5 % 或 LMN 有效修改值 < 5 %
• 阶段 99 中的过渡（并行优化过程中的阶段 

0）
• 输出 LMN = LMN0

为 TUN_DLMN 组态的值过小，或调节变量在优

化开始前接近控制限值。

在这种情况下，必须防止控制器稳定在新设定

值，并防止不必要地离开静止工作点（对于并行

优化过程不可行）。

现在应进行如下操作：

• 如果需要，取消设定值并将 TUN_ON 设置为 
FALSE。

• 修正 TUN_DLMN。

• 如果 TUN_DLMN >= 5%，则检查调节值限

值。

• 重新启动优化。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STATUS_ H 说明 解决方法

30004 |TUN_DLMN| < 5 % 或 LMN 有效修改值 < 5 %
有效调节值偏差受限于分割范围限值，而不受

限于调节值限值。 
• 阶段 99 中的过渡（并行优化过程中的阶段 

0）
• 输出 LMN = LMN0

请参见 STATUS_H=30002：
此外，还应考虑到，例如 LMN_A < 5 % 时，不

能使用负的 TUN_DLMN 进行加热优化（原因： 
不能调整冷却能力）。

30009 安全模式 关闭安全模式，然后重新启动优化。

说明

在阶段 1 结束时，将复位 STATUS_H = 0。 
如果在阶段 2 取消优化，则 STATUS_H = 0。但是，STATUS_D 仍然显示上一次控制器计算的

状态。

参见

方框图 (页 8177)

参数 STATUS_C (S7-300, S7-400)
STATUS_C 通过在冷却过程中对拐点的搜索指示诊断值。 
如果显示诊断值 2xxxx，则优化完成，但控制器参数不确定。

如果显示诊断值 3xxxx，则优化已取消（PHASE = 0 且 TUN_ON = FALSE)，控制器切换到之

前的工作模式。

STATUS_ C 说明 解决方法

0 默认控制器参数或无控制器参数/仍然无新的控

制器参数

 

10000 优化完成 + 找到适合的控制器参数  
2xxxx 优化完成 + 控制器参数不确定  
2x3xx 估计错误 TU 过高 在更好的条件下重复进行测试。

21xxx 估计错误 N_PTN < 1 在更好的条件下重复进行测试。

22xxx 估计错误 N_PTN > 10 在更好的条件下重复进行测试。

3xxxx 由于参数分配错误而导致阶段 1 的优化中断  
30001 同时设置 TUN_ON 和 TUN_CST 重新启动优化。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STATUS_ C 说明 解决方法

30002 仅适用于没有模拟位置反馈的步进控制器：

|TUN_CLMN| < 5 % 或 LMN 有效修改值 < 5 %
• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE

为 TUN_CLMN 组态的值过小，或调节变量在优

化开始前接近控制限值。

在这种情况下，必须防止控制器稳定在新设定

值，并防止不必要地离开静止工作点（对于并行

优化过程不可行）。

现在应进行如下操作：

• 如果需要，取消设定值并将 TUN_ON 设置为 
FALSE。

• 修正 TUN_CLMN。 
• 检查调节值限值，如果 |TUN_CLMN| >= 

5%，则符号正确。

• 重新启动优化。

30003 TUN_CLMN <= -5%，但 LMN_LLM > -5%。

• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE

下限 LMN_LLM 过高（例如 0%），从而阻止冷

却能力的输出。

• 修正下限 LMN_LLM。

• 重新启动优化。

30004 TUN_CLMN > -5 % 或 LMN 有效修改值 > -5 %
有效调节值偏差受限于分割范围限值，而不受

限于调节值限值。 
• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE

请参见 STATUS_C=30002：
此外，还应考虑到，例如 LMN_A < 5 % 时，不

能使用负的 TUN_DLMN 进行加热优化（原因： 
不能调整冷却能力）。

30008 TUN_CST，但之前没有加热优化

• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE

首先启动加热优化

30009 安全模式 关闭安全模式，然后重新启动优化。

参见

方框图 (页 8177)

参数 STATUS_D (S7-300, S7-400)

STATUS_D 说明

0 尚未计算任何控制器参数。

110 N_PTN <= 1.5 过程类型 I 快速

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STATUS_D 说明

121 N_PTN > 1.5 过程类型 I
122 阶段 7 之后，N_PTN = 1.9 过程类型 I（在 N_PTN > 1.9 之前）

200 N_PTN > 1.9 过程类型 II（过渡范围）

310 N_PTN >= 2.1 过程类型 III 快速

320 N_PTN > 2.6 过程类型 III

说明

如果在阶段 2 中断优化，则 STATUS_H = 0。 但是，STATUS_D 仍然显示上一控制器计算的

状态。

STATUS_D 的值越高，控制过程的序号就越高，TU/TA 的比率就越大，从而控制器参数的控

制作用就越平缓。

参见

方框图 (页 8177)

FMT_PAR (S7-300, S7-400)

FMT_PAR 说明 (S7-300, S7-400)
 指令 FMT_PAR 用于对无法通过指令 FMT_PID 定义的参数进行在线修改。

调用 
与访问相同的 FM 355-2 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 FMT_PAR。
为节省运行时间，如果要修改参数，仅应该使用 LOAD=TRUE 调用 FMT_PAR。

工作原理

利用 FMT_PAR，每次调用都可以修改一个 REAL 参数和一个 INT 参数。

在 AUTOHOTSPOT 中指定要修改的参数的索引编号。 在输入参数 VALUE_R 或 VALUE_I 中指

定新值。 
如果要修改多个参数，则必须使用 LOAD_PAR = TRUE 和不同的索引编号连续多次调用同一

背景数据块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果在分布式 I/O 中使用 FM 355-2，在参数应用到 FM 355-2 之前，可能需要几个调用周期。 
只要传送尚未完成，参数 LOAD_PAR 的值就会保持为 TRUE。 修改参数时，不断重复调用指

令 FMT_PAR，直至 LOAD_PAR = FALSE。

说明

请注意，在 CPU 启动时，系统数据中的参数会覆盖使用 FMT_PAR 修改的参数。

示例

您想要在工作模式下修改参考变量的斜坡启动时间，以及根据过程状态使用不同的模拟量输

入值作为过程值。

• 要组态 10.0 处的参考变量的启动时间，请当前模式下使用 INDEX = 30 和 VALUE_R = 10.0 
调用 FMT_PAR。

• 如果要将模块的模拟量输入值 4 组态为过程值，请在操作期间使用 INDEX = 50 和 VALUE_I 
= 4 调用 FMT_PAR。

FMT_PAR 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-318

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CHANNEL 2.0 INT 0 背景数据块引用的控制器通道的编号。

允许介于 0 到 3 之间的值。

INDEX 4.0 INT 0 0 到 100
VALUE_R 6.0 REAL 0.0 取决于各个参数

VALUE_I 10.0 INT 0 取决于各个参数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FMT_PAR 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-319

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

RET_VALU 12.0 WORD W#16
#0

RET_VALU 包含指令 WRREC 的参数 STATUS 的第二和第三个字节。

参见

WRREC： 写数据记录 (页 7288)

FMT_PAR 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-320

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

LOAD_PAR +14.0 BOOL FALSE 如果置位输入/输出参数 LOAD_PAR，则会将 VALUE_R 或 VALUE_I 写入模

块。INDEX 指示覆盖哪个参数。 然后复位 LOAD_PAR。

参数 INDEX (S7-300, S7-400)

INDEX 说明 数据类型

0 未选择任何参数 -
1 模拟输入的过滤时间常量 REAL
2 测量范围等于 100% 的模拟输入端的标定 REAL
3 测量范围等于 0% 的模拟输入端的标定 REAL
4 折线，插补点 1 电源侧 REAL
5 折线，插补点 2 电源侧 REAL
6 折线，插补点 3 电源侧 REAL
7 折线，插补点 4 电源侧 REAL
8 折线，插补点 5 电源侧 REAL
9 折线，插补点 6 电源侧 REAL

10 折线，插补点 7 电源侧 REAL

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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INDEX 说明 数据类型

11 折线，插补点 8 电源侧 REAL
12 折线，插补点 9 电源侧 REAL
13 折线，插补点 10 电源侧 REAL
14 折线，插补点 11 电源侧 REAL
15 折线，插补点 12 电源侧 REAL
16 折线，插补点 13 电源侧 REAL
17 折线，插补点 1 输出端 REAL
18 折线，插补点 2 输出端 REAL
19 折线，插补点 3 输出端 REAL
20 折线，插补点 4 输出端 REAL
21 折线，插补点 5 输出端 REAL
22 折线，插补点 6 输出端 REAL
23 折线，插补点 7 输出端 REAL
24 折线，插补点 8 输出端 REAL
25 折线，插补点 9 输出端 REAL
26 折线，插补点 10 输出端 REAL
27 折线，插补点 11 输出端 REAL
28 折线，插补点 12 输出端 REAL
29 折线，插补点 13 输出端 REAL
30 参考变量的斜坡启动时间 REAL
31 安全调节值 REAL
32 设定值链接的偏移量（比例/混合控制器） REAL
33 过程值 B 的因子（三分量控制器） REAL
34 过程值 C 的因子（三分量控制器） REAL
35 过程值链接的偏移量（三分量控制器） REAL
36 扰动变量链接的因子 REAL
37 操作点 REAL
38 未使用 REAL
39 输入信号 A 范围的分段函数起点的 大值 REAL
40 输入信号 A 范围的分段函数终点的 大值 REAL
41 输出信号 A 范围的分段函数起点的 大值 REAL

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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INDEX 说明 数据类型

42 分割范围函数的顶点： 输出信号 A 范围的结束值 REAL
43 输入信号 B 范围的分段函数起点的 大值 REAL
44 输入信号 B 范围的分段函数终点的 大值 REAL
45 分割范围函数的顶点： 输出信号 B 范围的起始值 REAL
46 分割范围函数的顶点： 输出信号 B 范围的结束值 REAL
47 小脉冲时间 REAL
48 小中断时间 REAL
49 为控制器选择参考变量 SP 或 SP_RE

• -1: 指令的设定值 SP_RE
• 0 到 3： 模拟量输入值 0 到 3
• 16 到 19： 控制器 0 到 3 的调节变量 (LMN)
• 32 到 35： 控制器 0 到 3 的控制变量 A
• 48 到 51： 控制器 0 到 3 的控制变量 B

INT

50 控制器主受控变量过程值 A 的选择

• -1: 过程值 A = 0.0
• 0 到 3： 模拟量输入值 0 到 3

INT

51 控制器辅助受控变量过程值 B 的选择

• -1: 过程值 B = 0.0
• 0 到 3： 模拟量输入值 0 到 3

INT

52 控制器辅助受控变量过程值 C 的选择

• -1: 过程值 C = 0.0
• 0 到 3： 模拟量输入值 0 到 3

INT

53 控制器辅助受控变量过程值 D 的选择

• -1: 过程值 D = 0.0
• 0 到 3： 模拟量输入值 0 到 3
• 16 到 19： 控制器 0 到 3 的调节变量 (LMN)

INT

54 为控制器选择扰动变量 DISV
• -1: 扰动变量 = 0.0
• 0 到 3： 模拟量输入值 0 到 3

INT

55 校正输入开关参数选择。 在测量点 MP TRACKPER 上，可通过工

具提示读取此值。

• -1: 位置跟进 = 0.0
• 0 到 3： 模拟量输入值 0 到 3

INT

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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INDEX 说明 数据类型

56 具有位置反馈的步进控制器位置反馈输入开关参数选择。

• -1: 位置跟进 = 0.0
• 0 到 3： 模拟量输入值 0 到 3

INT

57 选择用于过渡到控制器调节值安全值的信号

• -1: 只能通过指令 FMT_PID 的 SAFE_ON 进行分配

• 0 到 7： 通过指令 FMT_PID 的 SAFE_ON 参数与数字量输入 0 
到 7 进行或运算来进行分配

INT

58 选择用于切换到控制器调节值调整功能的信号。

• -1: 只能通过指令 FMT_PID 的 LMNTRKON 进行分配

• 0 到 7： 通过指令 FMT_PID 的 LMNTRKON 参数与数字量输入 
0 到 7 进行或运算来进行分配

INT

59 选择用于将控制器的调节值转换为 LMN_RE 的信号

• -1: 只能通过指令 FMT_PID 的 LMN_REON 进行分配

• 0 到 7： 通过指令 FMT_PID 的 LMN_REON 参数与数字量输入 
0 到 7 进行或运算来进行分配

INT

60 选择位置反馈的上限信号

• -1: 只能通过指令 FMT_PID 的 LMNRHSRE 进行分配

• 0 到 7： 通过指令 FMT_PID 的 LMNRHSRE 参数与数字量输入 
0 到 7 进行或运算来进行分配

INT

61 选择位置反馈的下限信号

• -1: 只能通过指令 FMT_PID 的 LMNRLSRE 进行分配

• 0 到 7： 通过指令 FMT_PID 的 LMNRLSRE 参数与数字量输入 0 
到 7 进行或运算来进行分配

INT

FMT_DS1 (S7-300, S7-400)

FMT_DS1 说明 (S7-300, S7-400)
 指令 FMT_DS1 可用于读取诊断数据记录 DS1。  

工作模式

如果参数 READ_DS1 = TRUE，则从 FM 355-2 读取诊断数据记录 DS1，并将其写入背景数据

块的结构 DS1 中。 然后复位输入/输出参数。

仅在 DS0 的通道中报告错误时才有意义。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调用

与访问相同的 FM 355-2 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 FMT_DS1。
FMT_DS1 不需要初始化例程。

要始终获得更新的诊断值，请在 OB 82 中将参数 READ_DS1 周期性地设置为 TRUE。
成功读取诊断值之后，FMT_DS1 会复位参数 READ_DS1。

FMT_DS1 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-321

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

FMT_DS1 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-322    

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

DS1 2.0 STRUC
T

  诊断数据记录 DS1 包含字节 0 到 12。前 4 个字节与诊断数据记录 DS0 完
全相同。

RET_VALU 16.0 WORD W#16
#0

RET_VALU 包含指令 RDREC 的参数 STATUS 的第 2 和第 3 个字节。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FMT_DS1 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-323

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

READ_DS1 18.0 BOOL FALSE 如果参数 READ_DS1 = TRUE，则从 FM 355-2 读取诊断数据记录 DS1，
并将其写入背景数据块的结构 DS1 中。 然后复位输入/输出参数。

DS1 的分配 (S7-300, S7-400)
下表显示了诊断数据记录 DS1 的分配。 前 4 个字节与诊断数据记录 DS0 相同。 未列出的字

节没有意义并且为零。

字节 位 含义 注释 事件编号

0 0 模块故障 在每个诊断事件处进行设置 8:x:00
1 内部错误 在每个内部错误处进行设置：

• 处理时间监视

• EPROM 错误

• ADU/DAU 错误

• 模拟量输入硬件错误

8:x:01

2 外部错误 在每个外部错误处进行设置：

• 缺少外部辅助电压

• 参数分配错误

• 模拟量输入断线（仅在 4 到 20 mA 范围内）

• 模拟量输入低于测量范围

• 模拟量输入高于测量范围

• 模拟量输出负载断开

• 模拟量输出短路

8:x:02

3 一个通道中发生错误 参见字节 7，以获取更多故障信息 8:x:03
4 缺少外部辅助电压 FM 355-2 的 24 V 电源发生故障 8:x:04
6 未使用 - -
7 参数分配错误 该模块无法使用参数。 原因： 参数未知或参数非法组

合。

8:x:07

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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字节 位 含义 注释 事件编号

1 0 ... 
3

模块等级 始终分配 8。 -

4 通道特定的诊断 如果已设置，模块可以提供附加通道信息并且会出现

通道错误（请参见字节 7 至 12）
-

2 3 处理时间监视（监视狗） 硬件错误 8:x:33
3 2 EPROM 错误 模块故障 8:x:42

4 ADU/DAU 错误 模块故障 8:x:44
4 0 ... 

7
通道类型 始终分配 75H。 -

5 0 ... 
7

诊断信息的长度 始终分配 8。 -

6 0 ... 
7

通道数 始终分配 5（4 个控制器 + 1 个参考通道） -

7 0 ... 
4

通道错误矢量 为每个通道分配一个位（0...3；4 用于参考通道）。 -

8 0 模拟量输入硬件错误  
 
 
 
 
 
 
 
通道特定的诊断通道 0

  8:x:B0
1 未使用   8:x:B1
2 模拟量输入断线（仅在 4 

到 20 mA 范围内）

  8:x:B2

3 未使用   8:x:B3
4 模拟量输入低于测量范围   8:x:B4
5 模拟量输入高于测量范围   8:x:B5
6 模拟量输出断线 仅针对连续作用控制

器的电流输出

8:x:B6

7 模拟量输出短路 仅针对连续作用控制

器的电压输出

8:x:B7

9 0 ... 
7

请参见字节 8 通道特定的诊断通道 1 请参见上文

10 0 ... 
7

请参见字节 8 通道特定的诊断通道 2 请参见上文

11 0 ... 
7

请参见字节 8 通道特定的诊断通道 3 请参见上文

12 0 ... 
5

请参见字节 8 参考通道的诊断 请参见上文

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FMT_TUN (S7-300, S7-400)

FMT_TUN 说明 (S7-300, S7-400)
通过指令 FMT_TUN，可以在控制器优化期间获得其它详细信息（例如备份控制器参数）。

说明

但是，指令 FMT_PID 足以执行控制器优化。 可以通过此指令启动优化并观察状态信息。

调用 
与访问相同的 FM 355-2 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 FMT_TUN。

FMT_TUN 不需要初始化例程。

将参数 READ_OUT 周期性地设置为 TRUE，以不断接收更新值。

成功读取参数之后，FMT_TUN 会复位参数 READ_OUT。

工作模式

通过 LOAD_PAR = TRUE 下载控制器参数或通过 LOAD_OP = TRUE 下载操作参数后，参数不

会立即生效。 只有在 FM355-2 的循环时间（取决于通道数， 长 500 ms）之后，才能使用 
READ_PAR 读回控制器参数，或使用 READ_OUT 读回输出参数。 这同样适用于下载系统数据

（CPU 的状态从 STOP 切换到 RUN）后以及读取输出参数 FMT_TUN 时的情况。

在分布式组态调用

在组态受到干扰和同时调用 FMT_PID 和 FMT_TUN 的情况下，必须注意以下几点。

• 不得同时在 FMT_PID 和 FMT_TUN 中置位 LOAD_OP。
• 不得同时在 FMT_PID 和 FMT_TUN 中置位 READ_OUT。
原因： 两个指令通过相同的数据记录访问 FM355-2。 因此，必须确保两个 FB 中只有一个 FB 
同时读取或写入数据记录。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FMT_TUN 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-324

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CHANNEL 2.0 INT 0 背景数据块引用的控制器通道的编号。 
允许介于 0 到 3 之间的值。

FMT_TUN 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-325

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

PI_GAIN 4.0 REAL 0.0 PI 控制器参数

PI_TI 8.0 REAL 0.0 PI 控制器参数

PID_GAIN 12.0 REAL 0.0 PID 控制器参数

PID_TI 16.0 REAL 0.0 PID 控制器参数

PID_TD 20.0 REAL 0.0 PID 控制器参数

SAV_PFAC 24.0 REAL 0.0 已保存的控制器参数 FMT_PID.PAR.PFAC_SP
 

SAV_GAIN 28.0 REAL 0.0 已保存的控制器参数 FMT_PID.PAR.GAIN
SAV_TI 32.0 REAL 0.0 已保存的控制器参数 FMT_PID.PAR.TI
SAV_TD 36.0 REAL 0.0 已保存的控制器参数 FMT_PID.PAR.TD
SAV_D_F 40.0 REAL 0.0 已保存的控制器参数 FMT_PID.PAR.D_T
SAV_RATI 44.0 REAL 0.0 已保存的控制器参数 FMT_PID.PAR.RATIOFAC
SAV_CONZ 48.0 REAL 0.0 已保存的控制器参数 FMT_PID.PAR.CON_ZONE
SAV_PSEL 52.0 BOOL FALSE 已保存的控制器参数 FMT_PID.PAR.P_SEL
SAV_CZON 52.1 BOOL FALSE 已保存的控制器参数 FMT_PID.PAR.CONZ_ON
RET_VALU 54.0 WORD W#16

#0
RET_VALU 包含指令 RDREC 的参数 STATUS 的第二和第三个字节。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8197



参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)

FMT_TUN 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-326

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

READ_OUT 56.0 BOOL FALSE 如果置位输入/输出参数 READ_OUT，则从 FM 355-2 读取输出参数。

FMT_TUN.OUT 静态变量 (S7-300, S7-400)

表格 4-327

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

vers_nr 58.0 WORD W#16
#323
0

用户不能修改 vers_nr 参数。 如果设置 READ_OUT = TRUE，则该参数会

标记可供模块读取的输出参数的开始位置。

PV 60.0 REAL 0.0 生效的过程值。

LMN 64.0 REAL 0.0 当前有效的有效调节值在输出 LMN 中输出。

对于不带模拟位置反馈的步进控制器，在输出 LMN 中输出无限制的 P 和 
D 作用。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

QLMNSAFE 68.1 BOOL FALSE 如果置位输出 QLMNSAFE，则安全调节值将作为调节值输出。

QLMNTRK 68.3 BOOL FALSE 输出 QLMNTRK 指示是否正通过模拟量输入补偿调节值。

QLMN_RE 68.4 BOOL FALSE 输出 QLMN_RE 指示是否置位 LMN_REON 并将外部调节值 LMN_RE 用作

调节值。

QLMNR_H
S

68.5 BOOL FALSE QLMNR_HS = TRUE 表示： 控制阀位于上端停止位。 （仅限步进控制器）

QLMNR_LS 68.6 BOOL FALSE QLMNR_LS = TRUE 表示： 控制阀位于下端停止位。

（仅限步进控制器）

QLMNR_O
N

68.7 BOOL FALSE QLMNR_ON = TRUE 表示：

步进控制器具有位置反馈。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

QSTEPCON 69.0 BOOL FALSE 步进控制器/脉冲控制器

0 = 脉冲控制器或连续控制器 
1 = 步进控制器

QSPR 69.1 BOOL FALSE 如果置位输出 QSPR，则连续控制器在分割范围模式下工作。

QMAN_FC 69.3 BOOL FALSE 该控制器为主控制器，通过控制器的手动模式调整至其过程值，或者由

于从控制器的设定值或调节值位于限值范围内而停止其 I 作用。

QH_ALM 70.0 BOOL FALSE 过程值或误差信号超出上限 H_ALM。

QH_WRN 70.1 BOOL FALSE 过程值或误差信号超出次高限值 H_WRN。

QL_WRN 70.2 BOOL FALSE 过程值或误差信号已降至次低限值 L_WRN 之下。

QL_ALM 70.3 BOOL FALSE 过程值或误差信号已降至 低限值 L_ALM 之下。

QLMN_HL
M

70.4 BOOL FALSE 输出 QLMN_HLM 用于报告已达到调节值上限 LMN_HLM.。 
（不适用于无模拟位置反馈的步进控制器）。

QLMN_LL
M

70.5 BOOL FALSE 输出 QLMN_LLM 用于报告已达到调节值上限 LMN_LLM。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

QPAR_F 70.6 BOOL FALSE 模块将检查参数的有效性。 在输出 QPAR_F 中指示参数分配错误。 
QCH_F 70.7 BOOL FALSE 如果控制器通道无法提供任何有效结果，则置位输出 QCH_F。 如果 

QPAR_F = 1 或 QMOD_F = 1，也可以设置通道错误（例如，断路）。 如
果 QCH_F = TRUE，将读出模块的诊断数据记录 DS1 中的精确错误信息。

QUPRLM 71.0 BOOL FALSE 设定值受正梯度和负梯度的限制。

如果置位输出 QUPRLM，设定值的增加将受限。

QDNRLM 71.1 BOOL FALSE 设定值受正梯度和负梯度的限制。

如果置位输出 QDNRLM，设定值的减少将受限。

QSP_HLM 71.2 BOOL FALSE 输出 QSP_HLM 用于报告已达到设定值上限 SP_HLM。

QSP_LLM 71.3 BOOL FALSE 输出 QSP_LLM 用于报告已达到设定值下限 SP_LLM。

QLMNUP 71.4 BOOL FALSE “调节值信号上升”输出。 
（仅限步进控制器或脉冲控制器）

QLMNDN 71.5 BOOL FALSE “调节值信号下降”输出。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

QTUN_ON 71.6 BOOL FALSE QTUN_ON = TRUE 表示正在优化。

PAR_ACT 71.7 BOOL FALSE 更新控制器参数

SP 72.0 REAL 0.0 有效的实际设定值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

ER 76.0 REAL 0.0 负偏差

DISV 80.0 REAL 0.0 有效的实际扰动变量 
允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

LMN_A 84.0 REAL 0.0 对于连续控制器或脉冲控制器，分割范围函数的调节值 A 显示在输出 
LMN_A 上，对于带模拟位置反馈的步进控制器，位置反馈显示在该输出

上。 
允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

LMN_B 88.0 REAL 0.0 对于连续控制器或脉冲控制器，分割范围函数的调节值 B 显示在输出 
LMN_B 上。

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

PHASE 92.0 INT 0 指示控制器优化阶段。 *)

0..7
STATUS_H 94.0 INT 0 加热优化期间用于搜索拐点的诊断值 

请参见参数 FMT_PID.STATUS_H (页 8183)
STATUS_C 96.0 INT 0 冷却优化期间用于搜索拐点的诊断值 

请参见参数 FMT_PID.STATUS_C (页 8185)
STATUS_D 98.0 INT 0 加热优化期间用于控制器设计的诊断值

请参见参数 FMT_PID.STATUS_D (页 8186)
ZONE_TUN 100.0 WORD W#16

#0
在十六进制代码中，四位数中的每一位都代表一个通道，并按以下从左

至右的顺序排列： 通道 0、1、2、3。ZONE_TUN = 0 表示所选通道不会

与其它通道一起优化。 如果值 <> 0000（例如为 1），则显示将优化为

一个组的通道。 
GAIN_P 152.0 REAL 0.0 已识别的稳定状态增益（物理变量）/%。 

如果是过程类型 I，则对 GAIN_P 的估计往往会过低。

TU 156.0 REAL 0.0 已识别的过程时间延时。

TU≥ 3*采样时间

TA 160.0 REAL 0.0 已识别的过程恢复时间。 
如果是过程类型 I，则对 TA 的估计往往会过低。

KIG 164.0 REAL 0.0 过程值的 大可能上升率。 （物理变量）/s
GAIN_P = 0.01 * KIG * TA

N_PTN 168.0 REAL 0.0 过程序号也可是“非整数值”。

允许介于 0.1 到 10.0 之间的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

TM_LAG_P 172.0 REAL 0.0 PTN 模型的时间常数。

（仅适用于 N_PTN>=2 的实际值）。

T_P_INF 176.0 REAL 0.0 从过程激发到变形点的时间。

P_INF 180.0 REAL 0.0 过程值从过程激发变为拐点时的变化。

LMN0 184.0 REAL 0.0 优化开始时的调节值

在第 1 阶段设置（平均值）

允许介于 -100.0 到 100.0 (%) 之间的值。

PV0 188.0 REAL 0.0 优化开始时的过程值

在第 1 阶段设置（平均值）。

PVDT0 192.0 REAL 0.0 优化开始时的过程值转换速率

符号已调整。 
（物理变量）/s

PVDT 196.0 REAL 0.0 当前过程值转换速率

符号已调整。

（物理变量）/s
PVDT_MAX 200.0 REAL 0.0 过程值 大修改（物理变量）/s

拐点处过程值 大微分（符号已调整，始终 > 0）；用于计算 TU 和 
KIG。 

NOI_PVDT 204.0 REAL 0.0 PVDT_MAX 中的噪声作用 (%)
噪音作用越大，控制器参数的精确度越小（越柔和）。

NOISE_PV 208.0 REAL 0.0 绝对过程值噪声作用（物理变量）/s
阶段 1 中 大过程值和 小过程值之差。

FIL_CYC 212.0 INT 0 平均值过滤器的循环次数

过程值通过 FIL_CYC 周期来确定。如果需要，可将 FIL_CYC 从 1 增加到

大值 1024。
POI_CMAX 214.0 INT 0 拐点之后的 大周期数

该时间用于在测量噪音时寻找另一个（例如更好的）变形点。 仅到此时

优化才算完成。

POI_CYCL 216.0 INT 0 拐点之后的周期数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

参数 STATUS_H (页 8183)
参数 STATUS_C (页 8185)
参数 STATUS_D (页 8186)

FMT_PV (S7-300, S7-400)

FMT_PV 说明 (S7-300, S7-400)
指令 FMT_PV 用于读取或写入过程值（模拟量输入值和数字量输入值）以支持启动。

调用

与访问相同的 FM 355-2 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 FMT_PV。
FMT_PV 不需要初始化例程。

如果要周期性地将模拟过程值写入 FM 355-2 中，则将参数 LOAD_PV 周期性地设置为 TRUE。
将参数 READ_PV 周期性地设置为 TRUE，以不断接收更新的过程值。

成功写入或读取诊断值之后，FMT_PV 会复位参数 LOAD_PV 或 READ_PV。

模拟值的模拟（LOAD_PV = TRUE）
通过开关 S_AION[ i ] 或 S_PVON[ i ] 启用通道 0 到 3 的模拟值模拟，其中 0 ≤ i ≤ 3。下图显

示了模拟的模拟值变为有效的点。

通过参数 PV_SIM[ i ] 指定通道 0 到 3 的模拟值。 
您可让模拟值在以下两个点生效：

• S_AION[ i ] = TRUE (0 ≤ i ≤ 3)
使用值 PV_SIM[ i ] 代替模块的模拟量输入 i 的值。

• S_PVON[ i ] = TRUE (0 ≤ i ≤ 3)
使用值 PV_SIM[ i ] 代替模块的模拟量输入 i 的有条件值。

数字值的模拟（LOAD_PV = TRUE） 
通过开关 S_DION[ i ] 启用数字量输入 0 到 7 的值的模拟，其中 0 ≤ i ≤ 7。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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通过参数 DI_SIM[ i ] 放置模拟值。 
• S_DION[ i ] = TRUE (0 ≤ i ≤ 7)

将使用值 DI_SIM[ i ]，而非模块的数字量输入 i 的值。

说明

LED I0 到 I7 会始终显示相关数字量输入的状态，在模拟期间也是如此。

A

D

DI_SIM [ i ]

S_DION [ i ]

PV_SIM [ i ]

S_PVON [ i ]S_AION [ i ]
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说明

无法通过组态软件启用和指定模拟值（强制）。 这是将相关开关和连接线绘制为虚线的

原因。

指令
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显示过程值（READ_PV = TRUE）
显示以下值：

• 数字量输入 0 到 7 的实际状态显示在参数 STAT_DI[0] 到 STAT_DI[7] 中，即使这些状态是

模拟值。

• 模拟量输入 0 到 3 的值显示在参数 DIAG[0].PV_PER 到 DIAG[3].PV_PER 中，以 mA 或 mV 
为单位。 如果已启用模拟量输入值的模拟，则显示模拟值。

• 有条件模拟量输入值 0 到 3 显示在参数 DIAG[0].PV_PHY 到 DIAG[3].PV_PHY 中（以物理

单位表示）。 如果已启用有条件物理模拟量输入值的模拟，则显示模拟值。

A

D

DIAG [ i ].PV_PER

CJ_T_OUT

DIAG [ i ].PV_PHY0 ¡ í ¡  ́3
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说明

如果对比指令 FMT_PID 来装载 FM 355-2，则可以延迟过程值的更新。

启动

FM 355-2 在断电后重新启动时，会将 FM 355-2 上的模拟开关再次设置为 FALSE。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FMT_PV 输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-328

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

S_AION 0.0 ARRAY
 [0..3] 
of 
BOOL

FALSE 例如，如果 S_AION[1] 开关设置为 TRUE，则使用值 PV_SIM[1]，而不使

用模块的模拟量输入值 1。

S_PVON 2.0 ARRAY
 [0..3] 
of 
BOOL

FALSE 例如，如果 S_PVON[1] 开关设置为 TRUE，则使用值 PV_SIM[1] 代替模

块的有条件模拟量输入值 1。

PV_SIM 4.0 REAL 
的 
ARRAY
 [0...3]

0.0 例如，在输入 PV_SIM[1] 中指定模拟量输入 1 的模拟值。 如果 S_PVON 
= TRUE，则会在此处指定有条件模拟量输入值。 如果 S_PVON = FALSE 
且 S_AION = TRUE，则以 mA 或 mV 为单位指定模拟量输入值，该值会

通过条件函数转换为有条件值。 
0.0 到 20.0 [mA] 或 
-1500 到 +10000 [mV] 或者工艺值范围

S_DION 20.0 ARRAY
 [0..7] 
of 
BOOL

FALSE 例如，如果 S_DION[1] 开关设置为 TRUE，则使用值 DI_SIM[1] 代替模块

的数字量输入值 1。

DI_SIM 22.0 ARRAY
 [0..7] 
of 
BOOL

FALSE  

MOD_ADD
R

24.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

参见

FMT_PV 输出参数 (页 8206)
FMT_PV 输入/输出参数 (页 8206)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FMT_PV 输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-329

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

STAT_DI 26.0 ARRAY
 [0..7] 
of 
BOOL

FALSE 数字量输入 0 到 7 的状态在 STAT_DI 参数中显示。

DIAG[x].PV
_PER

28+ 
（通道

编号 
x8）

ARRAY
 [0..3] 
of 
STRUC
T

0.0 例如，模块的模拟量输入值将以 mA 或 mV 为单位显示在 
DIAG[x].PV_PER 参数中。

DIAG[x].PV
_PHY

32+
（通道

编号 
x8）

ARRAY
 [0..3] 
of 
STRUC
T

0.0 例如，参数 DIAG[x].PV_PHY 会显示以物理单位表示的模块的有条件模拟

量输入值。

RET_VALU 60.0 WORD W#16
#0

RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第二个字节和第

三个字节。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

FMT_PV 输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-330

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

LOAD_PV 62.0 BOOL FALSE 如果置位输入/输出参数 LOAD_PV，将根据开关位置将 PV_SIM 和 DI_SIM 
写入 FM 355-2，然后复位该输入/输出参数。

READ_PV 62.1 BOOL FALSE 如果参数 READ_PV = TRUE，将从模块中读取基准结温度。 然后复位输入/
输出参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

FMT_PV 输入参数 (页 8205)
FMT_PV 输出参数 (页 8206)

FMT_CJ_T (S7-300, S7-400)

FMT_CJ_T 说明 (S7-300, S7-400)
指令 FMT_CJ_T 用于读取测量的基准结温度，以及在线更改参数化的基准结温度。 如果要在

不必将 Pt 100 连接到每个 FM 355-2 的情况下来操作具有多个带热电偶输入的 FM 355-2 的
温度控制系统，则有必要使用该指令。

调用

与访问相同的 FM 355-2 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 FMT_PAR。
如果在分布式 I/O 中使用 FM 355-2，在参数应用到 FM 355-2 之前，可能需要几个调用周期。 
只要传送尚未完成，参数 LOAD_CJ  的值就会保持为 TRUE。 因此，在修改参数时要重复调用 
FMT_CJ_T，直至块设置 LOAD_CJ = FALSE。

工作模式

例如，如果 FM 355-2 测量具有四个以上加热区的挤压机控制系统的基准结温度，则可通过 
READ_CJ = TRUE 在参数 CJ_T_OUT 中进行读取，并可通过 CJ_TEMP 和 LOAD_CJ 为其它 
FM 355-2 进行参数化。

在参数 CJ_T_OUT 中，在基准点测量的基准结温度用摄氏度 C 或华氏度 F 表示（具体取决于

已参数化的温度单位）。 
在下列情况下，会在参数 CJ_T_OUT 中显示 0.0：
• 尚未参数化任何“热电偶”类型的传感器，

• 在所有模拟输入上均已选择参数化的参比端温度，

• 在所有模拟量输入中均选择了内部补偿。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FMT_CJ_T 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-331

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CJ_TEMP 2.0 REAL 0.0 可以在参数 CJ_TEMP 中指定基准结温度。

FMT_CJ_T 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-332

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

CJ_T_OUT 6.0 REAL 0.0 如果组态了热电偶元件输入而未组态基准结温度，则在 CJ_T_OUT 输出

中，模块会显示测量的基准结温度。

RET_VALU 10.0 WORD W#16
#0

RET_VALU 包含指令 RDREC 和 WRREC 中参数 STATUS 的第二个字节和第

三个字节。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

FMT_CJ_T 的输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-333

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

LOAD_CJ 12.0 BOOL FALSE 如果已置位输入/输出参数 LOAD_CJ，则值 CJ_TEMP 将覆盖模块上组态

的基准结温度，然后复位该输入/输出参数。

READ_CJ 12.1 BOOL FALSE 如果参数 READ_CJ = TRUE，将从模块中读取基准结温度。 然后复位输入/
输出参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FM 455 PID 控制 (S7-300, S7-400)

PID_FM_455 (S7-300, S7-400)

PID_FM_455 说明  (S7-300, S7-400)
 在操作过程中，指令 PID_FM_455 用于：   
• 将操作参数传送到 FM 455
• 将控制器参数传送到 FM 455
• 从 FM 455 读取过程值

操作参数是指位于指令的背景数据块中参数 op_par 与 cont_par 之间的所有输入/输出参数。 
控制器参数是指位于指令的背景数据块中参数 cont_par 之后的所有输入/输出参数。

过程值是指参数 out_par 之后的所有指令输出参数。

所需数据存储在 CPU 的背景数据块中。所用的每个控制器通道分别需要一个背景数据块。创

建背景数据块后，所有输入/输出参数均设为 FALSE。

调用

PID_FM_455 通常在循环中断 OB 35 中调用，并且需要执行初始化例程，而该初始化例程可

通过设置参数 COM_RST = TRUE 在启动 CPU 时进行启动。可以在启动 OB 中调用该指令，但

没有必要这么做。执行初始化例程之后，PID_FM_455 会将参数 COM_RST 设置为 FALSE。
与访问相同的 FM 455 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 PID_FM_455。
如果将指令 PID_FM_455 作为多重背景数据块调用，将没有调试接口可用。在这种情况下，

必须通过监控表格对 FM 455 进行调试。

启动

在 CPU 启动期间以及 CPU 从 STOP 模式切换到 RUN 模式期间，CPU 的 SDB 中的参数将覆盖 
FM 455 中的参数。

对错误的响应

输出参数 RET_VALU 包含指令 RD_REC 和 WR_REC 的返回值 RET_VAL。如果未复位参数 
READ_VAR 和 LOAD_PAR，则可评估 RET_VALU。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果没有插入 FM 455 或没有为其供电，则调用指令 PID_FM_455 时，可能会出现 I/O 访问

错误。在这种情况下，如果 OB 122 没有装载到 CPU 中，则 CPU 将切换到 STOP 模式。

PID_FM_455 工作模式  (S7-300, S7-400)

参数 LOAD_OP、READ_VAR 和 LOAD_PAR 的作用

在初始化例程中，PID_FM_455 会从系统数据读取参数，并将其存储在背景数据块中。 背景

数据块和系统数据进行同步。

下表列出了参数 LOAD_OP、READ_VAR 和 LOAD_PAR 对该指令的功能的影响。

参数 TRUE FALSE
LOAD_OP 使用指令 WR_REC 将操作参数从 CPU 传送到 

FM 455。 
通过在多路传输模式下直接访问 I/O 来将操作参

数从 CPU 传送到 FM 455。  
运行时间延长 运行时间缩短

这些值将在经过一个 CPU 或 FM 周期之后生效。

较长的周期起决定性作用。

这些值 多需要经过 3 个 CPU 或 FM 周期之后

才会生效。 较长的周期起决定性作用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 TRUE FALSE
READ_VAR 使用指令 RD_REC 从 FM 455 中读取过程值 通过在多路传输模式下直接访问 I/O 来从 FM 

455 中读取过程值 
处理时间延长 处理时间缩短

所有参数均从 FM 455 中读取 以下参数不从 FM 455 中读取

• SP（FM 的设定值）

• ER（误差信号）

• DISV（扰动变量）

• LMN_A
• LMN_B

每次调用该指令时，就会更新以下参数：

• PV（过程值）

• LMN（调节值）

• 二进制显示

每隔四次调用该指令时，就会更新以下参数：

• PV（过程值）

• LMN（调节值）

• 二进制显示

启动 CPU 时，会将 FM 455 中的以下值应用到 
PID_FM_455：
• SP_OP
• LMN_OP
• SP_OP_ON
• LMNOP_ON 
如果这些值在 CPU 中发生了变化，将在下次启

动 CPU 时使用 FM 455 中的相应值覆盖这些值。

启动 CPU 时，将从指令（而非 FM）中读取以下

值：

• SP_OP
• LMN_OP
• SP_OP_ON
• LMNOP_ON

LOAD_PAR 将所有控制器参数从 CPU 下载到 FM 455。这特

别适合控制器参数随过程状态发生变化的情况。

不传送控制器参数

传送完数据后，参数 LOAD_OP、READ_VAR 和 LOAD_PAR 将复位为 FALSE。

多路传输模式下传送时的特性

通过直接 I/O 访问对 FM 455 进行访问期间，待传送数据的多路传输由 PID_FM_455 进行控

制。 如果指令 PID_FM_455 的两个实例访问模块的同一个通道编号，则通过 PID_FM_455 进
行的多路传输控制不起作用。 这会在 FM 455 中生成错误的参数（例如，设定值和手动调节

值），并在指令 PID_FM_455 的输出参数中显示错误值。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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将参数保存在 EEPROM 中
指令 PID_FM_455 以程序控制的方式对控制器模块进行重新组态（LOAD_PAR、LOAD_OP）
时，其运行时间会延长。 新参数会立即生效，并另外存储在非易失性存储器 (EEPROM) 中。 
由于 EEPROM 的使用寿命受写入操作的次数限制，因此，每次将参数保存到 EEPROM 中之

后，都会延迟 30 分钟再进行更新保存。 只要恢复供电，就能将新的参数保存到 EEPROM 中。 
参数的选择将决定指令 PID_FM_455 是否会无波动地对控制器模块执行重新组态。

PID_FM_455 的处理时间

边界条件 在以下各项中的处理时间

CPU 414-2DPREAD_VAR LOAD_OP LOAD_PAR
FALSE FALSE FALSE 0.077 ms
TRUE FALSE FALSE 2.36 ms

TRUE*) TRUE FALSE 4.48 ms
FALSE FALSE TRUE 2.59 ms
TRUE FALSE TRUE 5.15 ms

TRUE*) TRUE TRUE 7.1 ms
*) 如果 LOAD_OP = TRUE，PID_FM_455 也会将 READ_VAR 设置为 TRUE。

PID_FM_455 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-334

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CHANNEL 2.0 INT 1 在“通道编号”输入中组态背景数据块所参考的控制器通道的编号。

允许的值为 1 到 16。
PHASE 4.0 INT 0 参数 PHASE 可以与指令 TUN_EC 或 TUN_ES（PID 自整定器）的输出参数 

PHASE 互连。 PID 自整定器的阶段状态随后可在“调试”对话框中以纯

文本格式显示。 该参数对 OP 没有意义。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PID_FM_455 的输出参数 (S7-300, S7-400)

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

RET_VALU 6.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 WR_REC 和 RD_REC 的返回值 RET_VAL。如果 
QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

out_par 8.0 WORD W#16
#313
0

用户不能修改 out_par 参数。 如果设置 READ_VAR = TRUE，则该参数会

标记可供模块读取的输出参数的开始位置。

SP 10.0 REAL 0.0 “设定值”输出中提供当前有效的设定值。

PV 14.0 REAL 0.0 在“过程值”输出中输出生效的过程值。

ER 18.0 REAL 0.0 在“控制偏差”输出中输出生效的控制偏差。

DISV 22.0 REAL 0.0 在“干扰”输出中输出生效的干扰。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN 26.0 REAL 0.0 在“调节值”输出中输出生效的调节值。无模拟位置反馈的步进控制器

会在参数 LMN 中输出无限制的 P 作用和 D 作用。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN_A 30.0 REAL 0.0 在输出“分割范围函数/位置反馈的调节值 A”中，连续控制器会显示调节

值 A，具有模拟位置反馈的步进控制器会显示位置反馈。

输出 LMN_A 只能用于大致显示相应的模拟调节变量。 必须相应地组态

模拟位置反馈的起始值 LMNRSVAL，并且该值会在置位 LMNRS_ON 后生

效。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN_B 34.0 REAL 0.0 连续控制器在输出“分割范围函数的调节值 B”中显示分割范围函数的调

节值 B。
允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

QH_ALM 38.0 BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发上限报警”中报告

超出 H_ALM 限值。

QH_WRN 38.1 BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发上限警告”中报告

超出 H_WRN 限值。

QL_WRN 38.2 BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发下限警告”中报告

低于 L_WRN 限值。

QL_ALM 38.3 BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发下限报警”中报告

低于 L_ALM 限值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8213



参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

QLMN_HL
M

38.4 BOOL FALS
E

调节值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发调节值上限”中报告超

出上限值。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

QLMN_LL
M

38.5 BOOL FALS
E

调节值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发调节值下限”中报告低

于下限值。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

QPARA_F 38.6 BOOL FALS
E

模块会检查参数的有效性。 在“参数分配错误”输出中显示参数分配错

误。 也可以在模块的“在线和诊断”对话框中读出这些参数分配错误。

QCH_F 38.7 BOOL FALS
E

如果控制器通道无法提供有效结果，则置位“通道错误”输出。 如果 
QPARA_F = 1 或 QMOD_F = 1，也可以置位通道错误（例如，断路）。 如
果 QCH_F = TRUE，将读出模块的诊断数据记录 DS1 中的精确错误信息。

QUPRLM 39.0 BOOL FALS
E

设定值受正转换速率和负转换速率的限制。 如果置位输出“触发设定值

正转换速率限制”，则会限定设定值正转换速率。

QDNRLM 39.1 BOOL FALS
E

设定值受正转换速率和负转换速率的限制。如果置位输出“触发设定值

负转换速率限制”，则会限制设定值下降。

QSP_HLM 39.2 BOOL FALS
E

设定值始终受上限和下限的限制。 输出“设定值上限已触发”表明已经

超过上限。

QSP_LLM 39.3 BOOL FALS
E

设定值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发设定值下限”中报告低

于下限。

QLMNUP 39.4 BOOL FALS
E

这是“调节值信号上升”输出。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

QLMNDN 39.5 BOOL FALS
E

这是“调节值信号下降”输出。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

QID 39.6 BOOL FALS
E

QID = TRUE 指示正在运行识别过程（而不表示其已启用）。 识别完成时，

可从指令 CH_DIAG_455 的 IDSTATUS 参数中读取识别结果。

QSPOPON 40.0 BOOL FALS
E

如果正在通过组态工具操作设定值，则会出现输出“设定值操作打开”。 
如果置位该位，则值 SP_OP 将用作设定值。

QLMNSAF
E

40.1 BOOL FALS
E

如果置位输出“安全模式”，则会将安全调节值输出为调节值。

QLMNOPO
N

40.2 BOOL FALS
E

“调节值操作打开”输出表示是否正在通过组态工具操作调节值。 如果置

位该位，则值 LMN_OP 将用作调节值。

QLMNTRK 40.3 BOOL FALS
E

输出“跟进模式”用于指示是否通过模拟量输入调整调节值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

QLMN_RE 40.4 BOOL FALS
E

输出“手动 = 1；自动 = 0”表示是否在外部调节值 LMN_RE 中设置调节值

（手动 = 1）。

QLMNR_H
S

40.5 BOOL FALS
E

输出“位置反馈的上端停止位信号”指示控制阀是否位于其上端停止位。

QLMNR_HS = TRUE 表示：控制阀位于上端停止位。

（仅适用于步进控制器）

QLMNR_LS 40.6 BOOL FALS
E

输出“位置反馈的下端停止位信号”指示控制阀是否位于其下端停止位。

QLMNR_LS = TRUE 表示：控制阀位于下端停止位。

（仅适用于步进控制器）

QLMNR_O
N

40.7 BOOL FALS
E

输出“启用位置反馈”指示设定的工作模式“具有位置反馈的步进控制

器”或“没有位置反馈的步进控制器”。

QFUZZY 41.0 BOOL FALS
E

如果输出参数 QFUZZY = 1，控制器将使用模糊算法来运行。

QSPLEPV 41.1 BOOL FALS
E

输出“模糊控制器的显示： 设定值 < 过程值”将在启动模糊控制器后置位

（如果设定值小于有效过程值）。

QSPR 41.2 BOOL FALS
E

若设置了输出“分程操作”，则连续控制器会在分程模式中工作。

QMAN_FC 41.4 BOOL FALS
E

在下列两种情况下会置位输出“QMAN_FC”：
• 从控制器处于手动模式，并且主控制器采用从控制器的过程值。

• 由于从控制器的设定值或调节变量受限制或者从控制器处于手动模

式，因此停止了主控制器的 I 作用。

QPARABUB 41.7 BOOL FALS
E

如果通过 OP 更改操作参数，则该参数由 FM 置位。 如果 READ_VAR = 
TRUE，且该显示由 FM 设置，则指令 PID_FM_455 会从 FM 读出参数 
SP_OP_ON、LMNOP_ON、SP_OP 和 LMN_OP，并将其保存在背景数据

块中。 因此，该指令将接管 FM 的运行状态。读取过程结束后，该参数

将设置为 FALSE。
QMOD_F 42.0 BOOL FALS

E
该指令检查是否已完成对数据记录的读取和写入。 如果发现错误，则置

位输出“模块出错”。 导致出错的原因可能是： 参数 MOD_ADDR 中的

模块地址错误、参数 CHANNEL 中的通道编号错误，或模块有故障。

参见

RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)
WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PID_FM_455 的输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-335    

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

1) COM_RST = TRUE 时首次启动 PID_FM_455 后模块的默认值

COM_RST 44.0 BOOL FALS
E

如果参数 COM_RST = TRUE，则指令 PID_FM_455 将执行初始化例程。 在
执行初始化例程时，将从 FM 中读取控制器参数（cont_par 之后的所有

参数）并将其存储在背景数据块中。 此外，还会检查参数 MOD_ADDR 和 
CHANNEL 的有效性。 初始化例程结束后，该参数被设置为 FALSE。

LOAD_OP 44.1 BOOL FALS
E

如果置位输入/输出参数“将操作参数装载至 FM 455”，则会将操作参数

装载至模块中，并复位输入/输出参数。

READ_VAR 44.2 BOOL FALS
E

如果置位输入/输出参数“从 FM 455 中读取变量”，则会从模块中读取

输出参数并复位输入/输出参数。

LOAD_PAR 44.3 BOOL FALS
E

如果置位输入/输出参数“将控制参数装载至 FM 455”，则会将控制参数

装载至模块中，并复位输入/输出参数。

op_par 46.0 WORD W#16
#313
01)

用户不能修改 op_par 参数。如果设置 LOAD_OP = TRUE，该参数将识别

传送到模块的操作参数的起始位置。操作参数的结束位置由 cont_par 识
别。

SP_RE 48.0 REAL 0.0 外部设定值在“外部设定值”输入中与控制器互连。

LMN_RE 52.0 REAL 0.0 外部调节值与控制器的“外部调节值”输入相关联。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

SP_OP_ON 56.0 BOOL FALS
E

PID 自整定器的指令可以访问输入/输出参数“启用设定值操作”。 如果

置位该位，则值 SP_OP 将用作设定值。

SAFE_ON 56.1 BOOL FALS
E

如果置位“采用安全位置”输入，则会将安全值用作调节值。

注：通过步进控制器上的 LMNDN_OP、LMNUP_OP 和 LMNSOPON 对执

行信号进行处理优先于对安全调节值进行处理。

LMNOP_O
N

56.2 BOOL FALS
E

PID 自整定器的指令可以访问输入/输出参数“启用调节值操作”。如果

置位该位，则值 LMN_OP 将用作调节值。

LMNTRKO
N

56.3 BOOL FALS
E

如果置位输入“跟进（通过 AI 的 LMN）”，则调节值会调整为模拟量输

入 (AI)。
（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

LMN_REO
N

56.4 BOOL FALS
E

如果置位输入“启用外部调节值”，则外部调节值 LMN_RE 将被设置为

调节值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LMNRHSR
E

56.5 BOOL FALS
E

在输入“位置反馈的上端停止位信号”上互连信号“控制阀位于上端停

止位”。LMNRHSRE = TRUE 表示：控制阀位于上端停止位。

（仅限步进控制器）

LMNRLSRE 56.6 BOOL FALS
E

在输入“位置反馈的下端停止位信号”上互连信号“控制阀位于下端停

止位”。LMNRLSRE = TRUE 表示： 控制阀位于下端停止位。

（仅限步进控制器）

LMNSOPO
N

56.7 BOOL FALS
E

PID 自整定器的指令可以访问输入“启用调节值操作”。 如果置位 
LMNSOPON，则信号 LMNUP_OP 和 LMNDN_OP 将用作调节值信号。

（仅限步进控制器）

LMNUP_O
P

57.0 BOOL FALS
E

PID 自整定器的指令可以访问输入“调节值信号上升”。 如果置位 
LMNSOPON，则会将输入“调节值信号上升操作”中的值设置为调节值

信号。

（仅限步进控制器）

LMNDN_O
P

57.1 BOOL FALS
E

PID 自整定器的指令可以访问输入“调节值信号下降操作”。 如果置位 
LMNSOPON，则会将输入“调节值信号下降操作”中的值设置为调节值

信号。

（仅限步进控制器）

LMNRS_O
N

57.3 BOOL FALS
E

如果该参数不可用，则无法模拟位置反馈。 通过置位输入“启用位置反

馈模拟”来启用该功能。由于在组态了不带位置反馈的步进控制器时至

少需要一个模拟调节值才能进行优化，因而 PID 自整定器的指令也可以

访问此参数。 模拟值显示在参数 LMN_A 中。 启用模拟后，参数 
LMNRSVAL 的值将被设置为起始值。 
小心： 模拟值与真实位置反馈之间的偏移量会随时间增加。

（仅适用于没有模拟位置反馈的步进控制器）

FUZID_ON 57.4 BOOL FALS
E

在输入“启用模糊识别”中启用模糊算法的识别。

SP_OP 58.0 REAL 0.0 PID 自整定器的指令可以访问输入/输出参数“设定值操作”。 如果置位 
SP_OP_ON 位，则值“设定值操作”将用作设定值。

LMN_OP) 62.0 REAL 0.0 PID 自整定器的指令可以访问输入/输出参数“调节值操作”。 如果置位 
LMNOP_ON 位，则“调节值操作”值将用作调节值。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LMNRSVAL 66.0 REAL 0.0 PID 自整定器的指令可以访问输入“模拟位置反馈的起始值”。 在该参

数中输入模拟的起始值。

（仅适用于没有模拟位置反馈的步进控制器）

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

cont_par 70.0 WORD W#16
#313
01)

用户不能修改 cont_par 参数。 该参数指示了在 COM_RST = TRUE 时从 FM 
读取并存储在背景数据块中的控制器参数的起始位置，以及设置 
LOAD_PAR = TRUE 时传送到 FM 的控制器参数的起始位置。 控制器参数

的结尾即为背景数据块的结尾。

P_SEL 72.0 BOOL TRUE1

)
在 PID 算法中，可以分别打开或关闭 PID 的部分。 置位“P 作用启用”输

入后，启用比例作用。

PFDB_SEL 72.1 BOOL FALS
E1)

在 PID 算法中，可以在反馈回路中包含 P 作用和 D 作用。如果置位输入

“在反馈回路中启用 P 作用”，则在反馈回路中会有比例作用。

MONERSE
L

72.2 BOOL FALS
E1)

控制器具有限制指示器，可应用于过程值或控制偏差。如果设置输入“监

视： 过程值 = 0，控制偏差 = 1”，则将监视控制偏差。

SDB_SEL 72.4 BOOL FALS
E

SDB_SEL=TRUE：CPU 从 STOP 模式切换到 RUN 模式后，FMx55 中的 SDB 
参数不会覆盖指令 PID_FM_455 的控制器参数。

D_EL_SEL 74.0 INT 01) PID 算法中的 D 作用元素可以放置在单独的输入中。 可通过输入“控制

器的 D 作用元素输入”进行此选择。

• 0: 控制偏差

• 1 到 16： 模拟量输入 1 到 16
• 17: 负过程值，反馈中的 D 作用

SP_HLM 76.0 REAL 100.0
1)

设定值始终受上限和下限的限制。“设定值上限”输入用于指定上限。

SP_HLM > SP_LLM
SP_LLM 80.0 REAL 0.01) 设定值始终受上限和下限的限制。“设定值下限”输入用于指定下限。

SP_LLM < SP_HLM
H_ALM 84.0 REAL 100.0

1)
可以为监视过程值或控制偏差分配四个限制参数。“上限中断”输入用

于指定 高限值。

H_ALM > H_WRN
H_WRN 88.0 REAL 90.01) 可以为监视过程值或控制偏差分配四个限制参数。 “上限警告”输入用于

指定次高限值。

允许介于 H_ALM 与 L_WRN 之间的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

L_WRN 92.0 REAL 10.01) 可以为监视过程值或控制偏差分配四个限制参数。 “下限警告”输入用于

指定次低限值。 
允许介于 H_WRN 与 L_ALM 之间的值。

L_ALM 96.0 REAL 0.01) 可以为监视过程值或控制偏差分配四个限制参数。 输入“下限报警”用

于指定 低限值。

L_ALM < L_WRN
HYS 100.0 REAL 1.01) 为避免监视显示画面闪烁，可以在“滞后”输入中组态滞后。

HYS ≥ 0.0
DEADB_W 104.0 REAL 0.01) 将死区应用到控制偏差。 “死区宽度”(Deadband width) 输入决定死区的

大小。

DEADB_W ≥ 0.0
GAIN 108.0 REAL 1.01) “比例增益”输入用于指定控制器放大率。

TI 112.0 REAL 3000.
01) “积分时间”输入用于确定积分作用的时间响应。 如果 TI = 0，则禁用积

分作用。

TI = 0.0 或 TI ≥ 0.5
TD 116.0 REAL 0.01) “微分作用时间”输入用于确定微分器的时间响应。 如果 TD = 0，则禁用

微分作用。

TD = 0.0 或 TD ≥ 1.0
TM_LAG 120.0 REAL 5.01) 微分作用算法包含可在“微分作用的时间延迟”输入中分配参数的延迟。 

TM_LAG ≥ 0.5
LMN_SAFE 124.0 REAL 0.01) 可以在“安全调节值”输入中为调节值组态安全值。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN_HLM 128.0 REAL 100.0
1)

调节值始终受上限和下限的限制。 输入“调节值上限”(Manipulated 
value high limit) 指定上限。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

允许介于 LMN_LLM 到 100 % 之间的值。

LMN_LLM 132.0 REAL 0.01) 调节值始终受上限和下限的限制。 输入“调节值下限”(Manipulated 
value low limit) 指定下限。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

允许介于 -100 到 LMN_HLM 之间的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

MTR_TM 136.0 REAL 60.01) 在“电机动作时间”参数中输入控制阀从一个停止位到另一个停止位的

运行时间。 
（仅限步进控制器）

PULSE_TM 140.0 REAL 0.21) 可以在“ 短脉冲周期”参数中组态 短脉冲持续时间。

（仅适用于步进控制器或脉冲控制器）

BREAK_TM 144.0 REAL 0.21) 可以使用参数“ 小制动时间”分配 小脉冲中断持续时间。

（仅适用于步进控制器或脉冲控制器）

说明

如果设置 LOAD_PAR = TRUE，则会将所有控制参数永久装载到 FM 455 的 EEPROM 中。 
如果设置 LOAD_OP = TRUE，则仅将操作参数的设定值 SP_RE 永久装载到 FM 455 的 EEPROM 
中。 在 FM 455 启动期间，为所有其它操作参数分配值 0 或 FALSE 作为默认值。

过于频繁的写入操作可能损坏模块的 EEPROM。 为防止发生这种情况，对 EEPROM 进行写

操作之后，模块会将其它写入过程延迟 30 分钟。

PID_FM_455 方框图 (S7-300, S7-400)

概述  
下图说明了指令 PID_FM_455 的参数在哪些点起作用。

这些参数对于三分量控制器、比率/混合控制器以及固定设定值或级联控制器有效。 这种情

况也可以应用于连续动作控制器、脉冲输出控制器以及步进控制器中同样存在的参数。 因此，

并未描绘出所有方框图，也并未在所有图中标记所有参数。

但是，指令 PID_FM_455 的参数包含在所有图中 – 除参数 MOD_ADDR、CHANNEL、
QMOD_F、QPARA_F、QCH_F、QLMNR_ON、RET_VALU、COM_RST、LOAD_PAR、
READ_VAR 和 LOAD_OP 之外。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8220 编程和操作手册, 11/2022



输入参数的动作

固定值控制器或级联控制器控制偏差的生成
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控制算法的方框图
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指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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连续作用控制器的控制器输出

LMNOP_ON

LMN_OP

LMN_REON

LMNTRKON

SAFE_ON
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LMN_LLM

LMN_RE
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步进控制器的控制器输出（脉冲控制器工作模式）

PULSE_TM

BREAK_TM
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步进控制器的控制器输出（带有位置反馈的步进控制器操作模式）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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MTR_TM
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步进控制器的控制器输出（不带位置反馈的步进控制器操作模式）

LMNSOPON

LMNRS_ON
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生成输出参数

下图说明了指令 PID_FM_455 的输出参数将在模块中的哪些点生成。

固定值控制器或级联控制器控制偏差的生成

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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控制算法的方框图

PID
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连续作用控制器的控制器输出

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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步进控制器的控制器输出（脉冲控制器工作模式）

步进控制器的控制器输出（带有位置反馈的步进控制器操作模式）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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步进控制器的控制器输出（不带位置反馈的步进控制器操作模式）

QLMNRHS

QLMNRLS

QLMNUP

QLMNDN

Œóüø ðˆ ÕÆ
ï• äÌ îï ðˆ ÕÆï• Łâ Ý» ðˆ ïÚ ß¡—ï

Łâ Ý» ðˆ ÕÆ

FUZ_455 (S7-300, S7-400)

FUZ_455 说明 (S7-300, S7-400)
指令 FUZ_455 用于读取或写入 FM 455 中的模糊温度控制器的控制器参数。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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此功能适用于以下应用：

• 在模块更换后传送已通过识别确立的 FM 455 控制器参数

• 调整 FM 455 以适应不同过程

说明

不允许修改 FM 455 通过识别确立的参数，因为这些参数已针对过程进行优化。

工作模式

参数 READ_PAR 和 LOAD_PAR 用于控制指令 FUZ_455 的工作模式。

如果 READ_PAR = TRUE，则 FUZ_455 会读取 FM 455 的所有温度控制器的参数，并将这些

参数存储在背景数据块中。 成功读取温度控制器参数后，FUZ_455 会将参数 READ_PAR 设为 
FALSE。
如果 LOAD_PAR = TRUE，则 FUZ_455 会将背景数据块中 FM 455 的所有温度控制器的参数

写入 FM 455。 成功传送参数后，FUZ_455 会将参数 LOAD_PAR 设置为 FALSE。

调用

FUZ_455 不需要初始化例程。

与访问相同的 FM 455 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 FUZ_455。 

启动

在 CPU 启动期间，应先设置 FUZ_455 指令的 LOAD_PAR 参数，然后再调用循环程序中的块

（如果 LOAD_PAR = TRUE）。 

FUZ_455 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-336

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 512 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FUZ_455 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-337

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

RET_VALU 2.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 WR_REC 和 RD_REC 的返回值 RET_VAL。如果 
QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

PARAFFUZ 4.0 WORD 0 指令 FUZ_455 产生的参数分配错误在参数 PARAFFUZ 中进行指示，具体

如下所述： 
高位字节的 PARAFFUZ = 01： 有参数分配错误。 
高位字节的 PARAFFUZ = 00： 没有参数分配错误。 
低字节包含导致参数分配错误的参数偏移量，可从静态变量 FUZ_PAR[1] 
计算得出。

例如，PARAFFUZ = W#16#0104 表示第二个参数出错。

参见

RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)
WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)

FUZ_455 的输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-338

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

READ_PAR 6.0 BOOL FALS
E

如果置位 READ_PAR 参数，则会从模块中读出模糊参数，并将其存储在

背景数据块的静态变量中。

LOAD_PAR 6.1 BOOL FALS
E

如果置位 LOAD_PAR 参数，则会从背景数据块模块的静态变量中读出模

糊参数，并将其传送至模块。

FORCE455 (S7-300, S7-400)

FORCE455 说明 (S7-300, S7-400)
指令 FORCE455 用于模拟（强制）模拟量和数字量输入值以支持启动。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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模拟数字值

通过开关 S_DION[ i ] 启用对数字量输入 1 到 16 的值的模拟，其中 1 ≤ i ≤ 16。在参数 
DI_SIM[ i ] 中指定模拟值。  如果 S_DION[i] = TRUE，则使用值 DI_SIM[i] 代替模块的数字量

输入 i 的值。 LED I1 至 I16 始终显示相关数字量输入的状态，即使在模拟时也是如此。

模拟模拟值

通过开关 S_AION[ i ] 或 S_PVON[ i ] 启用对通道 1 到 16 的模拟值的模拟，其中，1 ≤ i ≤ 16。 
通过参数 PV_SIM[ i ] 指定通道 1 到 16 的模拟值。 
您可让模拟值在以下两个点生效：

• S_AION[ i ] = TRUE (1 ≤ i ≤ 16)
使用值 PV_SIM[ i ] 代替模块的模拟量输入 i 的值。

• S_PVON[ i ] = TRUE (1 ≤ i ≤ 16)
使用值 PV_SIM[ i ] 代替模块的模拟量输入 i 的有条件值。

下图显示了模拟的模拟值有效的点。
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不通过参数分配接口启用和指定模拟值（强制）。 这是将相关开关和连接线绘制为虚线的

原因。

调用

FORCE455 不需要任何初始化例程，通常会被周期性调用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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与访问相同的 FM 455 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 FORCE455。

启动特性

FM 455 在断电后重新启动时，会将 FM 455 上的模拟开关再次设置为 FALSE。

FORCE455 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-339

参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

S_AION 0.0 ARRAY
 
[1..16
] of 
BOOL

FALS
E

例如，如果 S_AION[1] 开关设置为 TRUE，则使用值 PV_SIM[1]，而不使

用模块的模拟量输入值 1。

S_PVON 2.0 ARRAY
 
[1..16
] of 
BOOL

FALS
E

例如，如果 S_PVON[1] 开关设置为 TRUE，则使用值 PV_SIM[1] 代替模

块的有条件模拟量输入值 1。

PV_SIM 4.0 ARRAY
 
[1..16
]，
REAL

0.0 例如，在输入 PV_SIM[1] 中指定模拟量输入 1 的模拟值。 如果 
S_PVON = TRUE，则会在此处指定有条件模拟量输入值。 如果 
S_PVON = FALSE 且 S_AION = TRUE，则以 mA 或 mV 为单位指定模拟量

输入值，该值会通过条件函数转换为有条件值。

允许 0.0 到 20.0 [mA]、-1500 到 +10000 [mV] 或技术值范围。

S_DION 68.0 ARRAY
 
[1..16
] of 
BOOL

FALS
E

例如，如果 S_DION[1] 开关设置为 TRUE，则使用值 DI_SIM[1] 代替模块

的数字量输入值 1。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据类

型

默认

值

说明

DI_SIM 70.0 ARRAY
 
[1..16
] of 
BOOL

FALS
E

数字量输入的模拟值

MOD_ADD
R

72.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

FORCE455 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-340

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

RET_VALU 74.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 WR_REC 和 RD_REC 的返回值 RET_VAL。如果 
QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

参见

RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)
WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)

READ_455 (S7-300, S7-400)

Ready_455 说明 (S7-300, S7-400)
指令 READ_455 用于读取数字量和数字量输入值以支持启动。

显示以下值：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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调用

READ_455 不需要任何初始化例程，通常会被周期性调用。

与访问相同的 FM 455 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 READ_455。

READ_455 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-341

参数 地址 数据

类型

默认

设置

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 512 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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READ_455 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-342

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

CJ_TEMP 2.0 REAL 0.0 如果组态了热电偶元件输入而未组态基准结温度，则在 CJ_TEMP 输出中，

模块会显示测量的基准结温度。

STAT_DI 6.0 ARRAY
 
[1..16
] of 
BOOL

FALS
E

数字量输入 1 到 16 的状态在 STAT_DI 参数中显示。

DIAG[x].PV
_PER

（通道

编

号）x 
8

ARRAY
 
[1..16
] of 
STRUC
T

0.0 例如，模块的模拟量输入值将以 mA 或 mV 为单位显示在 DIAG[1].PV_PER 
参数中。

DIAG[x].PV
_PHY

（通道

编

号）x 
8 + 4

ARRAY
 
[1..16
] of 
STRUC
T

0.0 例如，参数 DIAG[1].PV_PHY 会显示以物理单位表示的模块的有条件模拟

量输入值。

RET_VALU 136.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 WR_REC 和 RD_REC 的返回值 RET_VAL。如果 
QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

参见

RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)
WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)

CH_DIAG_455 (S7-300, S7-400)

CH_DIAG_455 说明 (S7-300, S7-400)
指令 CH_DIAG_455 用于从模块中读出其它通道特定的诊断变量。  

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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调用

CH_DIAG_455 不需要任何初始化例程，通常会被周期性调用。

与访问相同的 FM 455 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 CH_DIAG_455。

CH_DIAG_455 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-343

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

MOD_ADD
R

0.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CHANNEL 2.0 INT 1 在“通道编号”输入中组态背景数据块所参考的控制器通道的编号。 
允许的值为 1 到 16。

CH_DIAG_455 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-344

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

SP_R 4.0 REAL 0.0 如果设置比率控制器，则会将设定值的输入值分配给该参数。

PV_R 8.0 REAL 0.0 仅当设置比率控制器时，才将以下值分配给参数值： （过程值 A - 设定

值偏移量）/过程值 D
DIF_I 12.0 REAL 0.0 在 DIF_I 参数中显示 D 作用的输入变量。 例如，这在模拟量输入被组态为 

D 作用分量的输入变量时特别有用。

TRACKPER 16.0 REAL 0.0 如果控制器中启用了跟踪调节变量功能，则 TRACKPER 参数会显示调节

值所跟踪到的输入变量。

IDSTATUS 20.0 WORD 0.0 在 AUTOHOTSPOT 中显示识别的状态。

LMN_P 22.0 REAL 0.0 在 LMN_P 参数中显示调节变量的 P 作用。

LMN_I 26.0 REAL 0.0 在 LMN_I  参数中显示调节变量的 I 作用。

LMN_D 30.0 REAL 0.0 在 LMN_D 参数中显示调节变量的 D 作用。

RET_VALU 34.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 WR_REC 和 RD_REC 的返回值 RET_VAL。如果 
QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)
WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)

IDSTATUS 参数 (S7-300, S7-400)
IDSTATUS 参数提供有关识别状态的信息，并包含四个十六进制值 X、A、I 和 F。

值 说明

X 没有含义（始终为 0）
A 动作编号

• 0 = 手动模式（或无闭环控制模式）；

• 2 = 闭环控制；

• 4 = 启用调整 (FUZID_ON = true)；
• 6 = 从手动模式到 2 或 4 时的转换状态；

I 显示“标识正在运行”和“已确定参数，但未存储于 EEPROM 中”

• 0 = 标识未运行，没有确定的新参数

• 1 = 标识正在运行，没有确定的新参数

• 2 = 标识未运行，已确定新参数，但未存储于 EEPROM 中
• 3 = 标识正在运行，已确定新参数，但未存储于 EEPROM 中

F 错误编号

• 0 = 无错误

• 4 = 在识别过程中，过程值的阶跃变化过大

• 5 = 时间延时与系统时间常数的比率过大或受控系统的非线性特性过强。

• 6 = 标识启动过程中温度降低或温度升高幅度过大。 系统不够稳定

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CH_DIAG_455 方框图 (S7-300, S7-400)

CH_DIAG_455 方框图  
将显示控制偏差的以下诊断值。
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将显示控制算法的下列值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8237



PID_PAR_455 (S7-300, S7-400)

PID_PAR_455 说明 (S7-300, S7-400)
指令 PID_PAR_455 用于对无法通过指令 PID_FM_455 定义的参数进行在线修改。 要查看可

修改的参数，请参见表可更改的参数

调用

PID_PAR_455 需要初始化例程，初始化例程可通过设置参数 COM_RST = TRUE 来启动。 要
节省运行时间，则不应周期性调用 PID_PAR_455。 应该在要更改参数时调用。然后 COM_RST 
必须为假。

与访问相同的 FM 455 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 PID_PAR_455。

工作模式

在初始化例程中，PID_PAR_455 会从系统数据读取参数，并将其存储在静态变量中。 每次

调用时，PID_PAR_455 都会对其中的一个 REAL 变量和一个 INT 变量进行修改。 在输入参数  
INDEX_R 或 INDEX_I 中，指定要修改的参数的索引编号。 在输入参数 VALUE_R 或 VALUE_I 
中输入新值。PID_PAR_455 会将包括所修改变量在内的整个数据记录传送到 FM 455。
要修改其它参数，应通过 COM_RST = FALSE 以及不同的索引编号连续多次调用同一个背景

数据块。

COM_RST 参数是输入参数，不能通过 PID_PAR_455 复位。

说明

请注意，您使用 PID_PAR_455 更改的参数将在启动期间被系统数据中的参数覆盖。

启动

在 CPU 启动期间以及 CPU 从 STOP 模式切换到 RUN 模式期间，CPU 的 SDB 中的参数将覆盖 
FM 455 中的参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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示例

在操作过程中，您要修改参考变量的启动时间，并根据过程状态使用不同的模拟量输入值作

为过程值。

• 在 CPU 的启动期间，通过 COM_RST = TRUE 调用 PID_PAR_455。
• 要组态 10.0 处参考变量的启动时间，可在操作期间使用 INDEX_R = 30、VALUE_R = 10.0 

和 INDEX_I = 0 调用 PID_PAR_455。
• 如果要将模块的模拟量输入值 4 参数化为过程值，请在操作期间通过 INDEX_R = 0、

INDEX_I = 50 和 VALUE_I = 4 调用 PID_PAR_455。

PID_PAR_455 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-345

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

COM_RST 0.0 BOOL TRUE 如果参数 COM_RST = TRUE，则指令 PID_PAR_455 将执行初始化例程。 
在此初始化过程中，会从 CPU 的系统数据中读取参数，并将其保存在背

景数据块中。

MOD_ADD
R

2.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CHANNEL 4.0 INT 1 在“通道编号”输入中组态背景数据块所参考的控制器通道的编号。

允许的值为 1 到 16。
INDEX_R 6.0 INT 0.0 • 0: 不更改 REAL 参数

• 1 到 48： 每个值对应一个可更改 REAL 参数。

VALUE_R 8.0 REAL 0.0 取决于相关参数

INDEX_I 12.0 INT 0.0 • 0: 不更改 INT 参数。

• 49 到 61： 每个值对应一个可更改 INT 参数。

VALUE_I 14.0 INT 0.0 取决于相关参数

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PID_PAR_455 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-346

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

RET_VALU 16.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 WR_REC 和 RD_REC 的返回值 RET_VAL。如果 
QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

BUSY 18.0 BOOL FALS
E

如果 BUSY = TRUE，则表明模块尚未应用参数。 应在下一周期中再次调

用指令 PID_PAR_455。

参见

RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)
WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)

可更改的参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-347 可使用 PID_PAR_455 修改的 FM 455 的 REAL 参数和 INT 参数列表

数据类型 说明 索引编号

- 未选择任何参数 0
REAL 模拟量输入的过滤时间常数 1
REAL 量程结束值 (100%) 2
REAL 量程起始值 (0%) 3
REAL 折线，插补点 1 输入端 4
REAL 折线，插补点 2 输入端 5
REAL 折线，插补点 3 输入端 6
REAL 折线，插补点 4 输入端 7
REAL 折线，插补点 5 输入端 8
REAL 折线，插补点 6 输入端 9
REAL 折线，插补点 7 输入端 10
REAL 折线，插补点 8 输入端 11
REAL 折线，插补点 9 输入端 12

指令
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数据类型 说明 索引编号

REAL 折线，插补点 10 输入端 13
REAL 折线，插补点 11 输入端 14
REAL 折线，插补点 12 输入端 15
REAL 折线，插补点 13 输入端 16
REAL 折线，插补点 1 输出端 17
REAL 折线，插补点 2 输出端 18
REAL 折线，插补点 3 输出端 19
REAL 折线，插补点 4 输出端 20
REAL 折线，插补点 5 输出端 21
REAL 折线，插补点 6 输出端 22
REAL 折线，插补点 7 输出端 23
REAL 折线，插补点 8 输出端 24
REAL 折线，插补点 9 输出端 25
REAL 折线，插补点 10 输出端 26
REAL 折线，插补点 11 输出端 27
REAL 折线，插补点 12 输出端 28
REAL 折线，插补点 13 输出端 29
REAL 控制变量的启动时间 30
REAL 安全参考变量或安全参考变量比率 31
REAL 设定值逻辑运算的偏移量（比例/混合控制器） 32
REAL 过程值 B 的因子（三分量控制器） 33
REAL 过程值 C 的因子（三分量控制器） 34
REAL 过程值逻辑运算的偏移量（三分量控制器） 35
REAL 扰动变量逻辑运算的因子 36
REAL 操作点 37
REAL 模糊控制器的侵占 38
REAL 分割范围函数的顶点： 输入信号 A 区的开始 39
REAL 分割范围函数的顶点： 输入信号 A 区的结束 40
REAL 分割范围函数的顶点： 输出信号 A 区的开始 41
REAL 分割范围函数的顶点： 输出信号 A 区的结束 42
REAL 分割范围函数的顶点： 输入信号 B 区的开始 43

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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数据类型 说明 索引编号

REAL 分割范围函数的顶点： 输入信号 B 区的结束 44
REAL 分割范围函数的顶点： 输出信号 B 区的开始 45
REAL 分割范围函数的顶点： 输出信号 B 区的结束 46
REAL 小脉冲时间 47
REAL 小中断时间 48
INT 为控制器选择参考变量 SP 或 SP_RE 49

0 指令的设定值 SP_RE
1 到 16 模拟量输入值 1 到 16
17 到 32 控制器 1 到 16 的调节变量 (LMN)

INT 为控制器选择主受控变量过程值 A 50
0: 过程值 A = 0.0
1 到 16： 模拟量输入值 1 到 16

INT 为控制器选择主受控变量过程值 B 51
0 过程值 B = 0.0
1 到 16 模拟量输入值 1 到 16

INT 为控制器选择辅助受控变量过程值 C 52
0 过程值 C = 0.0
1 到 16 模拟量输入值 1 到 16

INT 为控制器选择辅助受控变量过程值 D 53
0 过程值 D = 0.0
1 到 16 模拟量输入值 1 到 16
17 到 32 控制器 1 到 16 的调节变量 (LMN)

INT 为控制器选择扰动变量 DISV 54
0 扰动变量 = 0.0
1 到 16 模拟量输入值 1 到 16

INT 为控制器选择位置跟进 TRACK_PER 55
0 位置跟进 = 0.0
1 到 16 模拟量输入值 1 到 16

INT 为控制器选择位置跟进 LMNR_PER 56
0 位置跟进 = 0.0
1 到 16 模拟量输入值 1 到 16

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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数据类型 说明 索引编号

INT 为控制器的调节值选择转换为安全值的信号 57
0 只能通过指令 PID_FM_455 的 SAFE_ON 进行分配

1 到 16 通过指令 PID_FM_455 的 SAFE_ON 参数与数字量输入 1 到 16 进行

“或”运算执行分配

INT 选择转换为控制器的调节值的跟进功能的信号 58
0 只能通过指令 PID_FM_455 的 LMNTRKON 进行分配

1 到 16 通过指令 PID_FM_455 的 LMNTRKON 参数与数字量输入 1 到 16 进
行“或”运算执行分配

INT 选择用于将控制器的调节值转换为 LMN_RE 的信号 59
0 只能通过指令 PID_FM_455 的 LMN_REON 进行分配

1 到 16 通过指令 PID_FM_455 的 LMN_REON 参数与数字量输入 1 到 16 进
行“或”运算执行分配

INT 选择位置反馈的上限信号 60
0 只能通过指令 PID_FM_455 的 LMNRHSRE 进行分配

1 到 16 通过指令 PID_FM_455 的 LMNRHSRE 参数与数字量输入 1 到 16 进
行“或”运算执行分配

INT 选择位置反馈的下限信号 61
0 只能通过指令 PID_FM_455 的 LMNRLSRE 进行分配

1 到 16 通过指令 PID_FM_455 的 LMNRLSRE 参数与数字量输入 1 到 16 进行

“或”运算执行分配

CJ_T_PAR_455 (S7-300, S7-400)

CJ_T_PAR_455 说明 (S7-300, S7-400)
指令 CJ_T_PAR_455 用于在线修改已组态的基准结温度。 如果要在不必将 Pt 100 连接到每个 
FM 455 的情况下来操作具有多个带热电偶输入的 FM 455 的温度控制系统，则有必要使用

该指令。 

调用

CJ_T_PAR_455 需要初始化例程。 为此，必须在 CPU 启动时用 COM_RST = TRUE 参数调用一

次该指令。

指令
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通常对 CJ_T_PAR_455 进行周期性调用。为此，出于运行时间的原因，应该将 COM_RST 设
置为 FALSE。 COM_RST 参数是未复位的输入参数。

与访问相同的 FM 455 的其它所有指令一样，必须在同一 OB 中调用 CJ_T_PAR_455。 

示例

如果 FM 455 测量具有 16 个以上加热区的挤压机控制系统的基准结温度，则可通过 
READ_455 在参数 CJ_TEMP 中进行读取，并可通过 CJ_T_PAR_455 为其它 FM 455  进行参数

化。

CJ_T_PAR_455 的输入参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-348

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

COM_RST 0.0 BOOL – 如果参数 COM_RST = TRUE，则指令 CJ_T_PAR_455 将执行初始化例程。 
在此初始化过程中，会从 CPU 的系统数据中读取参数，并将其保存在背

景数据块中。

MOD_ADD
R

2.0 INT 256 通过 STEP 7 组态所得到的模块地址在此输入中进行设置。

CJ_T 4.0 REAL 0.0 可以在参数 CJ_T 中指定基准结温度。 
允许的值范围取决于传感器类型。

CJ_T_PAR_455 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-349

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

RET_VALU 8.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 WR_REC 和 RD_REC 的返回值 RET_VAL。如果 
QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

BUSY 10.0 BOOL FALS
E

如果 BUSY = TRUE，则表明模块尚未应用参数。 应在下一周期中再次调

用指令 CJ_T_PAR_455。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)
WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)

LP_ZONE (S7-300, S7-400)

LP_ZONE 说明 (S7-300, S7-400)
 要在控制器优化期间优化 CPU 资源的负载并以恒定总线周期时间处理指令 ZONE，需要使

用循环调度程序 LP_ZONE。 
LP_ZONE 用于确保每次调用循环中断 OB 时仅处理一个区域。 
指令 LP_ZONE 可计算区域采样时间，并将其传送到指令 ZONE 的实例。

调用

在启动 OB 或循环中断 OB 中调用 LP_ZONE。指令 LP_ZONE、ADM_ZONE 和 ZONE 必须都

在同一循环中断级别（ 好直接在循环中断 OB 中）进行调用。不允许对块的单独时间减少

率进行编程。

在插入或删除区域后或者在修改调用顺序期间，LP_ZONE 需要初始化例程。 此初始化例程

必须在参数 COM_RST = TRUE 时调用。 COM_RST 位通过 LP_SCH 接口被传递到单独的区域

及其管理块。

指令 ZONE 和 ADM_ZONE 的实例的区域数 NBR_CALL 以及指令 LP_ZONE 的 大区域数 
MNR_CALL 会根据以下例程自动置位： 
置位指令 LP_ZONE 的 COM_RST 后初次执行循环中断 OB：
• LP_ZONE 将调用计数器 LP_SCH. CALL_CNT 设置为 1。
• ZONE 和 ADM_ZONE 读取调用计数器，并将读取值写入其输入/输出参数 NBR_CALL。

ZONE 使调用计数器的计数增加 1。ADM_ZONE 保持调用计数器不变。

置位指令 LP_ZONE 的 COM_RST 后再次执行循环中断 OB：
• LP_ZONE 读取调用计数器（区域总数），并将该值写入 MNR_CALL。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8245



工作模式

每次调用指令 LP_ZONE 时，参数 LP_SCH.CALL_CNT 的值都会增加 1。 达到 大区域数 
MNR_CALL 后，计数器将复位为 1。 调用指令 ZONE 时，首先会检查计数器 
LP_SCH.CALL_CNT。 如果计数器值与内部区域数 NBR_CALL 匹配，则指令将执行其程序。 重
启之后，块会自动置位指令 LP_ZONE 的参数 MNR_CALL 以及指令 ADM_ZONE 和 ZONE 的
参数 NBR_CALL。

说明

指令 ZONE 和 ADM_ZONE 的输入/输出参数 LP_SCH 与指令 LP_ZONE 背景数据块的内部结构 
LP_SCH 互连。 
指令 LP_ZONE 的输入参数 OB_EXC_FREQ 与循环中断 OB 的临时参数 OBxx_EXC_FREQ 互
连。 

示例

OB33 中的调用顺序

OB33
 ...
 调用 LP_ZONE、DB_LP_ZONE
 调用 ADM_ZONE、DB_ADM_ZONE
 调用 ZONE、DB_ZONE1
 调用 ZONE、DB_ZONE2
 调用 ZONE、DB_ZONE3
 …
 BE
会产生以下区域处理周期： 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LP_ZONE 的输入参数  (S7-300, S7-400)

表格 4-350

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

OB_EXC_F
REQ

0.0 INT 0 采样时间 [ms]；将参数与循环中断 OB 相应的局部变量互连。 

LP_ZONE 的输出参数  (S7-300, S7-400)

表格 4-351

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

MNR_CALL 2.0 INT 0 区域数。 重启后自动定义。 

LP_ZONE 的输入/输出参数  (S7-300, S7-400)

表格 4-352

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

COM_RST 4.0 BOOL TRUE 重启；确保在 OB100 中置位此位。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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LP_ZONE 的静态变量  (S7-300, S7-400)

表格 4-353

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LP_SCH 6.0 STRUC
T 

  指令 LP_ZONE 与 ADM_ZONE 或 ZONE  之间的接口。

此参数后跟用户不能使用的内部参数。

ADM_ZONE (S7-300, S7-400)

ADM_ZONE 说明 (S7-300, S7-400)
 实际上，加热/冷却区域用于在区域之间实现相对不受阻碍的热传递。 在这种情况下，必须

将热耦合区域归为一组。 指令 ADM_ZONE 用于管理一组加热/冷却区域并处理以下功能：

• 在所有区域开启和关闭加热功能

• 启用和禁用控制器优化

• 通道故障的分组显示

• 控制器优化错误的分组显示

• 控制器优化警告的分组显示

• 在控制器优化期间控制全局调节值阶跃变化

调用

在同一循环中断级别（ 好直接在循环中断 OB 中）调用指令 LP_ZONE、ADM_ZONE 和 
ZONE。不允许对块的单独时间减少率进行编程。 在调用 LP_ZONE 后且在调用 ZONE 前调用 
ADM_ZONE。

启动

在 OB100 中或在循环中断 OB 的第一个周期中置位 ADM_ZONE 的重启位。在重启以及取消

已激活的控制器优化之后禁用所选区域的加热功能。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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工作模式

仅当指令 LP_ZONE 的调用计数器的值与内部调用数相同（如下所示）时，才会执行实际程

序： LP_SCH.CALL_CNT = NBR_CALL.

在所有区域开启和关闭加热功能

开关 HEAT_OFF 处的变化会作为动作传送到 ADMIN 接口，继而传递到要管理的区域。 如果

没有待决的动作，则将结果从 ADMIN.QHEAT_OFF 区域传递到输入/输出参数 HEAT_OFF。 仅
当所有区域都关闭加热功能时，才会将组开关 HEAT_OFF 设置为 TRUE。 
用户在 HEAT_OFF 开关处执行的动作将在完成参数 QHO_DONE 中指示。 此参数默认为 
TRUE。 它将在用户执行动作后设置为 FALSE。当所有相关区域均已开启或关闭加热功能后，

QHO_DONE 才会重置为 TRUE。 
仅当满足以下条件时，区域加热功能才会处于禁用状态： cont_FM455.QLMN_RE = TRUE 并
且 cont_FM455.LMN = 0.0

在所有区域开启和关闭控制器优化 
开关 TUN_ON 处的变化会作为动作传送到 ADMIN 接口，继而传递到要管理的区域。 如果没

有待决的动作，则将结果从 ADMIN.QTUN_ON 区域传递到输入/输出参数 TUN_ON。 仅当所

有区域均禁用控制器优化时，才会将组开关 TUN_ON 设置为 FALSE。

通道故障的分组显示

位 QCH_F 用于指示 FM 455 的通道错误是否在至少一个区域中处于待决状态。 检查哪个区

域出现了通道错误。 如果 QCH_F = TRUE，则在模块的诊断记录 DS1 中读出精确的错误信息。

控制器优化错误的分组显示

位 QTUN_ERR 用于指示是否在指令 ZONESTATUS_H =  3xxxx 或 STATUS_C = 3xxxx 的至少一

个背景数据块中出现了错误。 检查相应区域，并按照 AUTOHOTSPOT 中说明的步骤纠正错误。

控制器优化警告的分组显示

位 QTUN_ERR 用于指示是否在指令 ZONESTATUS_H =  2xxxx 或 STATUS_C = 2xxxx 的至少一

个背景数据块中出现了错误。 检查相应区域，并按照 AUTOHOTSPOT 中说明的步骤纠正错误。

指令
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控制器优化期间的顺序控制

管理块用于确保在控制器优化期间调节值阶跃变化在此组的所有区域中同时进行。 找到其

拐点后，所有区域均切换到阶段 7。

说明

指令 ZONE 的输入/输出参数 ADMIN 与 ADM_ZONE 的背景数据块的内部结构 ADMIN 互连。 
ADM_ZONE 总是与 LP_ZONE 结合使用。 

ADM_ZONE 的输出参数  (S7-300, S7-400)

表格 4-354

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

QCH_F 0.0 BOOL FALS
E 

组消息： 通道错误 

QTUN_ERR 0.1 BOOL FALS
E 

组消息： 控制器优化期间出错 

QTUN_WR
N 

0.2 BOOL FALS
E 

组消息： 控制器优化期间发出警告 

QHO_DON
E 

0.3 BOOL TRUE HEAT_OFF 操作的反馈 
• 0: 触发了 HEAT_OFF 操作 
• 1: HEAT_OFF 操作在所有区域中均处于激活状态 

NBR_CALL 2.0 INT 0 调用数；重启后由指令自动输入。 

ADM_ZONE 的输入/输出参数  (S7-300, S7-400)

表格 4-355

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

HEAT_OFF 4.0 BOOL TRUE 加热功能关闭/开启；1 = 关闭 
TUN_ON 4.1 BOOL FALS

E 
控制器优化开启/关闭；1 = 开启 

指令
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

COM_RST 4.2 BOOL TRUE 重启；确保在 OB100 中置位此位。 
LP_SCH 6.0 STRUC

T 
P#P 
0.0  

指令 LP_ZONE 与 ADM_ZONE 或 ZONE 之间的接口。 

ADM_ZONE 的静态变量  (S7-300, S7-400)

表格 4-356

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

ADMIN 12.0 STRUC
T 

  指令 ADM_ZONE 与 ZONE 之间的接口。

此参数后跟用户不能使用的内部参数。

ZONE (S7-300, S7-400)

ZONE 说明 (S7-300, S7-400)
 指令 ZONE 的背景数据块包含独立加热区或者加热/冷却区域的控制器数据。 指令 ZONE 在 
FM 455 的通道中读取和写入数据。  
以下功能是对 FM 455 的控制器功能的补充：

• 控制区操作

• 加热/冷却区域的比率因子

• 控制器优化

因此，ZONE 特别适合控制挤压机的独立加热区以及加热/冷却区域。

要求

将 FM 455 的通道组态为脉冲控制器或连续控制器。

将指令 PID_FM_455 和 PID_PAR_455 复制到用户程序。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8251



调用

在同一循环中断级别（ 好直接在循环中断 OB 中）调用指令 LP_ZONE、ADM_ZONE 和 
ZONE。不允许对块的单独时间减少率进行编程。 必须在调用指令 ADM_ZONE 后将相关区

域置于块中。

启动

在 OB100 中，置位 ZONE 的重启位。 如果正在使用 LP_ZONE，则会自动置位此位。

如果启动初始化例程 COM_RST=TRUE，则会执行以下

操作：

• cont_FM455.SDB_SEL = TRUE：FM 455 不会采用 SDB 控制器参数 
cont_FM455.P_SEL...cont_FM455.BREAK_TM。 FM 中激活的参数仍保持激活状态。

• cont_FM455.SP_OP_ON = FALSE：此设置会激活设定值 SP_RE。
• cont_FM455.LOAD_PAR = TRUE：控制器参数将从背景数据块传送到 FM 455。

工作模式

ZONE 将指令 PID_FM_455 和 PID_PAR_455 作为局部实例包括在内。 
每次调用时，ZONE 都会设置参数 cont_FM455.LOAD_OP = TRUE  和 
cont_FM455.READ_VAR = TRUE。 因此，所有操作参数 
(cont_FM455.SP_RE...cont_FM455.LMNRSVAL) 和所有过程值 
(cont_FM455.SP...cont_FM455.QMOD_F) 都会进行更新。

通过在 CPU 的背景数据块中输入新值并使 cont_FM455.LOAD_PAR 位的持续置位时间为一个

周期，可以直接修改控制器参数 (cont_FM455.P_SEL...cont_FM455.BREAK_TM)。 不需要辅

助 DB。 成功完成传送后，此位将会复位。 CPU 重启后，SBD 的控制器参数不会覆盖控制器。

如果不使用 LP_ZONE，则必须设置参数 NBR_CALL=0。

可由 ZONE 更改的指令 PID_FM_455 的参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-357 以下列表包含了受 ZONE 影响的指令 PID_FM_455 的参数：

参数 注释 
cont_FM455.READ_VAR 周期性设置为 TRUE 
cont_FM455.LOAD_OP 周期性设置为 TRUE 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 注释 
cont_FM455.LOAD_PAR 在控制器优化期间以及对参数 CONZONE 和 RATIOFAC 修改期间设置为 

TRUE。 
cont_FM455.MOD_ADDR 在输入 MOD_ADDR 中周期性置位。 
cont_FM455.CHANNEL 在输入 CHANNEL 中周期性置位。 
cont_FM455.SDB_SEL 重启时设置为 TRUE。

CPU 从 RUN 切换到 STOP 时，FM 455 会拒绝 SDB 的控制器参数 
(P_SEL...BREAK_TM)。

cont_FM455.SP_OP_ON 在重启时设置为 FALSE，从而使 SP_RE 处于激活状态。 
cont_FM455.SP_RE 周期性设置为 SP_IN
cont_FM455.GAIN 
cont_FM455.TI
cont_FM455.TD 
cont_FM455.TM_LAG 
cont_FM455.D_EL_SEL
cont_FM455.PFDB_SEL
cont_FM455.LOAD_PAR 

在以下情况下置位：控制器优化期间、从备份中恢复控制器参数时，以及

加载 PI/PID 控制器参数时。 

cont_FM455.LMN_LLM 
cont_FM455.LOAD_PAR 

对 RATIOFAC 和 COOLZONE 修改后置位

cont_FM455.LMN_REON 
cont_FM455.LMN_RE 
cont_FM455.LOAD_OP 

周期性置位 

可由 ZONE 更改的指令 PID_PAR_455 的参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-358 以下列表包含了受 ZONE 影响的指令 PID_PAR_455, 的参数：

参数 注释 
pidpar_FM455.COM_RST 重启时设置为 TRUE 
pidpar_FM455.MOD_ADDR 在输入 MOD_ADDR 中周期性置位。 
pidpar_FM455.CHANNEL 在输入 CHANNEL 中周期性置位。 
pidpar_FM455. INDEX_R 对 RATIOFAC 和 COOLZONE  修改后设置为 43
pidpar_FM455. VALUE _R 对 RATIOFAC  和 COOLZONE 修改后置位。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ZONE 的输入参数  (S7-300, S7-400)

表格 4-359

参数 地址 数据类

型 
默认

值

说明

MOD_ADD
R 

0.0 INT 512 模块地址 

CHANNEL 2.0 INT 1 通道编号 
LPSCH_EN 4.0 BOOL TRUE 如果 LPSCH_EN = TRUE，则通过指令 LP_ZONE 对 ZONE 进行控制。 输

入/输出参数 LP_SCH 必须与指令 LP_ZONE 的静态变量 LP_SCH 互连。 否
则，CPU 会进入 STOP 状态，同时出现“读取时出现范围错误”。

如果 LPSCH_EN = FALSE，则在每个循环中断周期中处理 ZONE。 不需

要提供输入/输出参数 LP_SCH。 必须在静态变量 CYCLE 中输入采样时间。

ADMIN_EN 4.1 BOOL TRUE 如果 ADMIN_EN = TRUE，则通过指令 ADM_ZONE 处理多个加热/冷却

区域。 输入/输出参数 ADMIN 必须与指令 ADM_ZONE 的静态变量 
ADMIN 互连。 否则，CPU 会进入 STOP 状态，同时出现“读取时出现

范围错误”。

如果 ADMIN_EN = FALSE，则 ZONE 会在没有指令 ADM_ZONE 的情况

下工作。 不需要提供输入/输出参数 ADMIN。 

ZONE 的输入/输出参数  (S7-300, S7-400)

表格 4-360

参数 地址 数据类

型 
默认

值

说明

LP_SCH 6.0 STRUC
T 

P#P 
0.0  

指令 LP_ZONE 与 ADM_ZONE 或 ZONE 之间的接口。 

ADMIN 12.0 STRUC
T 

P#P 
0.0  

指令 ADM_ZONE 与 ZONE  之间的接口。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ZONE 的静态变量  (S7-300, S7-400)

表格 4-361

参数 地址 数据类

型 
默认

值

说明

cont_FM4
55 

18.0 FB  
PID_F
M_45
5 

  指令 PID_FM_455 的局部实例

pidpar_FM
455 

172.
0 

FB 
PID_P
AR_45
5 

  指令 PID_PAR_455 的局部实例

SP_IN 426.
0 

REAL 0.0 输入 SP_IN 用于指定设定值。

CYCLE 430.
0 

REAL 0.1 设置 PID 算法的采样时间。 如果使用该参数，则指令 LP_ZONE 会自动计

算 LP_ZONE 的采样时间。

H_OFF_EN 434.
0 

BOOL TRUE TRUE = 开关 HEAT_OFF 处于激活状态，并且会影响参数 MAN_ON 和 
MAN。

TUN_EN 434.
1 

BOOL TRUE 如果在控制器优化期间 TUN_EN=0，则不计算任何新的控制器参数。 小
心： 无论此设置如何，都会启用调节值阶跃变化。 

COOLZON
E 

434.
2 

BOOL FALS
E 

COOLZONE = FALSE：独立加热区域 
COOLZONE = TRUE：加热/冷却区域 

PID_ON 434.
3

BOOL TRUE 在输入 PID_ON 中，可以指定已调整的控制器作为 PI 控制器还是作为 PID 
控制器运行。 
PID 控制器： PID_ON = TRUE
PI 控制器： PID_ON = FALSE
但是，对于某些过程类型，尽管 PID_ON = TRUE，仍然只能设计 PI 控制

器。

QCH_F 434.
4

BOOL FALS
E

QCH_F = TRUE：调用指令 PID_FM_455 的局部实例（参数 
cont_FM455.QCH_F）期间出现 FM 455 的通道错误。

QTUN_ERR 434.
5

BOOL FALS
E

QTUN_ERR = TRUE：控制器优化期间出现错误的操作员操作。

STATUS_H 或 STATUS_C = 3xxxx
QTUN_WR
N

434.
6

BOOL FALS
E

QTUN_WRN = TRUE: ：控制器优化期间出现警告消息。

STATUS_H 或 STATUS_C = 2xxxx

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据类

型 
默认

值

说明

QTUNSTCP 434.
7

BOOL FALS
E

QTUNSTCP = TRUE：在冷却过程状态下启动了调谐，控制器将在优化后

校正到操作点。 
MAN_ON = FALSE；MAN = 0（加热功能关闭） 
SP_IN > PV0 +10
（优化开始时，操作点的值比过程值大 10）

QCONTIN
U

435.
0

BOOL TRUE 指示区域是否准备好进入控制器优化的下一阶段

PHASE 436.
0

INT 0 在参数 PHASE 中指示当前激活的控制器优化阶段（0 到 7，11 到 13）。

STATUS_H 438.
0

INT 0 参数 STATUS_H 通过在加热过程中对拐点的搜索指示诊断值。

STATUS_C 440.
0

INT 0 参数 STATUS_H 通过在冷却过程中对拐点的搜索指示诊断值。

STATUS_D 442.
0

INT 0 参数 STATUS_D 通过加热过程中的控制器设计指示诊断值。

PI_CON 444.
0

STRUC
T

  PI 控制器参数

GAIN  +0.
0

REAL 0.0 PI 控制器增益

TI  +4.
0

REAL 0.0 PI 积分时间 [s]

   =8.
0

END_S
TRUCT

   

PID_CON 452.
0

STRUC
T

  PID 控制器参数

GAIN    REAL 0.0 PID 控制器增益

TI    REAL 0.0 PID 积分时间 [s]
TD    REAL 0.0 PID 微分作用时间 [s]
  =12.

0
END_S
TRUCT

   

PAR_SAVE 464.
0

STRUC
T

  PID 参数保存在此结构中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据类

型 
默认

值

说明

GAIN  +0.
0

REAL 0.0 控制器增益

TI  +4.
0

REAL 0.0 积分时间 [s]

TD  +8.
0

REAL 0.0 微分作用时间 (s)

TM_LAG  +12
.0

REAL 0.0 D 作用的时间延迟 [s]

D_EL_SEL  +16
.0

INT 0 D 作用元素输入

PFDB_SEL  +18
.0

BOOL FALS
E

反馈回路中的 P 作用

CONZ_ON  +18
.1

BOOL FALS
E

启用控制区

CON_ZON
E

 +20
.0

REAL 100.0 控制区域范围

RATIOFAC  +24
.0

REAL 1.0 过程的加热增益/冷却增益的比率。 

   =28
.0

END_S
TRUCT

   

HEAT_OFF 492.
0

BOOL FALS
E

TRUE = 禁用加热功能

必须设置 H_OFF_EN = TRUE，才能激活 HEAT_OFF。 
• 置位 HEAT_OFF 时，MAN_ON=TRUE 且 MAN=0.0。
• 复位 HEAT_OFF 时，MAN_ON=FALSE。

TUN_ON 492.
1

BOOL FALS
E

启用控制器优化

设置 TUN=TRUE 并且仅持续一个周期。TUN_ON 会在调节后自动复位。

CTUN_ON 492.
2

BOOL FALS
E

仅启用冷却优化 
设置 CTUN =TRUE 并且仅持续一个周期。CTUN _ON 会在调节后自动复

位。

COM_RST 492.
3

BOOL FALS
E

启动初始化例程

TUN_LMN 494.
0

REAL 80.0 冷却过程状态下启动的控制器优化的过程激发是由调节值阶跃按 
TUN_LMN 量来启动的。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据类

型 
默认

值

说明

TUN_DLM
N

498.
0

REAL 20.0 操作点处的控制器优化的过程激发是由调节值阶跃按 TUN_DLMN 量来启

动的。

TUN_CLM
N

502.
0

REAL -10.0 启动冷却优化后的调节值。

STAT_TM 506.
0

REAL 30.0 控制器优化阶段 1 或 11 处于稳定状态下的时间 
如果过程值或调节值在 STAT_TM 时间内的变化量未超过 2*STAT_D_PV 或 
2*STATDLMN，则认为过程处于稳定状态。

STAT_DPV 510.
0 

REAL 1.0 控制器优化阶段 1 或 11 中稳定状态下的过程值增量。 
请参见 STAT_TM 。

STATDLMN 514.
0 

REAL 4.0 控制器优化阶段 1 或 11 中稳定状态下的调节值增量。 
请参见 STAT_TM。 

RATIOFAC 518.
0 

REAL 1.0 过程的加热增益/冷却增益的比率。 
将自动调整输出下限以及“分程函数的调节值 B 的输入信号的范围起始

值”。

CON_ZON
E 

522.
0 

REAL 100.0 控制区

如果 ER >= CON_ZONE，那么 LMN = LMN_HLM。

如果 ER <= -CON_ZONE（或 -CON_ZONE /RATIOFAC），则 LMN = 
LMN_LLM。 

MAN 526.
0 

REAL 0.0 手动值 
如果 H_OFF_EN=TRUE
，则 HEAT_OFF 会影响该参数。 

MAN_ON 530.
0 

BOOL TRUE 手动/自动模式切换

如果 H_OFF_EN=TRUE，则 HEAT_OFF 会影响该参数。 
CONZ_ON 530.

1 
BOOL FALS

E
TRUE = 控制区已启用 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8258 编程和操作手册, 11/2022



参数 地址 数据类

型 
默认

值

说明

UNDO_PA
R 

530.
2 

BOOL FALS
E

将结构 PAR_SAVE 的控制器参数复制到以下参数：

• cont_FM455.GAIN
• cont_FM455.TI
• cont_FM455.TD
• cont_FM455.TM_LAG
• cont_FM455.D_EL_SEL
• cont_FM455.PFDB_SEL
• CONZ_ON
• CON_ZONE
• RATIOFAC 
然后将这些参数下载到 FM 455。 
此功能不在自动模式下执行。 

SAVE_PAR 530.
3 

BOOL FALS
E

将以下控制器参数保存到结构 PAR_SAVE 中：

• cont_FM455.GAIN
• cont_FM455.TI
• cont_FM455.TD
• cont_FM455.TM_LAG
• cont_FM455.D_EL_SEL
• cont_FM455.PFDB_SEL
• CONZ_ON
• CON_ZONE
• RATIOFAC 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据类

型 
默认

值

说明

LOAD_PID 530.
4 

BOOL FALS
E 

加载 PI/PID 参数： 
如果 PID_ON=TRUE，则将结构 PID_CON 的 PID 参数复制到以下参数： 
• cont_FM455.GAIN
• cont_FM455.TI
• cont_FM455.TD
• cont_FM455.TM_LAG
如果 PID_ON=FALSE，则将结构 PI_CON 的 PI 参数复制到以下参数： 
• cont_FM455.GAIN
• cont_FM455.TI
• cont_FM455.TD = 0.0
• cont_FM455.TM_LAG = 0.5
然后将这些参数下载到 FM455。 
此功能不在自动模式下执行。

BTUN_DPV 532 REAL 0.0 自动取消优化对应的过程值偏差。 
BTUN_TM 536 REAL 300.0 在自动取消优化的情况下，调节值阶跃变化之后的时间。

控制器优化 ZONE 的变量 (S7-300, S7-400)

表格 4-362

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

GAIN_P 540.0 REAL 0.0 已识别的过程增益。

TU 544.0 REAL 0.0 已识别的过程时间延迟。

TA 548.0 REAL 0.0 已识别的过程恢复时间。

KIG 552.0 REAL 0.0 加热期间过程值可能的 大上升率。

KIG_C 556.0 REAL 0.0 冷却期间过程值的 大下降率。

N_PTN 560.0 REAL 0.0 处理顺序。 也可以接受“非整数值”。

TM_LAG_P 564.0 REAL 0.0 PTN 模型的时间常数。 （仅适用于 N_PTN>=2 的实际值）。

T_P_INF 568.0 REAL 0.0 从过程激发到拐点的时间。

P_INF 572.0 REAL 0.0 从过程激发到拐点的过程值变化。

LMN0 576.0 REAL 0.0 优化开始时的调节值

在阶段 1 中计算（平均值）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

PV0 580.0 REAL 0.0 优化开始时的过程值

在阶段 1 中计算（平均值）。 
PVDT0 584.0 REAL 0.0 优化开始时的过程值转换速率 
PVDT 588.0 REAL 0.0 当前过程值转换速率 
PVDT_MA
X 

592.0 REAL 0.0 拐点处过程值 大微分（符号已调整，始终 > 0）；用于计算 TU 和 KIG。 

NOI_PVDT 596.0 REAL 0.0 PVDT_MAX 中的噪声作用 (%) 
噪声作用越高，控制参数精度越差（反应越慢）。 

NOISE_PV 600.0 REAL 0.0 绝对过程值噪声 
第 1 阶段中 大过程值和 小过程值之间的差。

FIL_CYC 604.0 INT 1 平均值过滤器 1 到 1024 的周期数； 
过程值通过 FIL_CYC 周期来确定。如果需要，可将 FIL_CYC 从 1 增加到

大值 1024。
POI_CMAX 606.0 INT 0 拐点之后的 大周期数 

此时间用于查找测量噪声的另一个（例如更好的）拐点。 经过此时间后，

才会完成优化。

POI_CYCL 608.0 INT 0 拐点之后的周期数

NBR_CALL 610.0 INT -1 调用数；重启后自动输入。

此参数后跟用户不能使用的内部参数。

参数 STATUS_H 和 STATUS_C (S7-300, S7-400)
STATUS_H 通过在加热过程中对拐点的搜索指示诊断值，STATUS_C 则通过在冷却过程中对

拐点的搜索指示诊断值。 
如果显示诊断值 2xxxx，则 QTUN_WRN = TRUE
如果显示诊断值 3xxxx，则 QTUN_ERR = TRUE

STATUS_ H
STATUS_C

说明 解决方法 

0 默认控制器参数或无控制器参数/无新的控制器

参数 
 

10000 调整完成 + 找到适合的控制器参数  
2xxxx 调整完成 + 控制器参数不确定  

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STATUS_ H
STATUS_C

说明 解决方法 

2xx2x 未达到拐点 
（仅当从冷过程状态优化到工作点 QTUNSTCP 

=TRUE 时） 

如果控制器产生振荡，则应弱化控制器参数，或

使用较小的调节值偏差 TUN_LMN 重复进行测

试。 
2x1xx 估计错误 TU 过小

TU < 3*CYCLE
减小 CYCLE 并重复测试。 
独立 PT1 过程的特殊情况： 请勿重复测试；如

果需要，应弱化控制器参数。 
2x2xx 估计错误 T_P_INF 过小 T_P_INF < 72.8*CYCLE 参见 2x1xx 
2x3xx 估计错误 TU 过小，且估计错误 T_P_INF 过小 参见 2x1xx 
3xxxx 调整已取消。 未找到控制器参数。  
30002 对于加热优化： 

有效调节变量差 < 5% 
对于冷却优化： 
TUN_CLMN > -5 %

更正调节值差 TUN_LMN、TUN_DLMN 或 
TUN_CLMN。 

30003 冷却优化的调节变量的输出下限不正确。 
cont_FM455.LMN_LLM > -5.0

将区域设置为加热/冷却区域 COOLZONE 
=TRUE，并检查 cont_FM455.LMN_LLM。 

30004 有效调节值偏差受限于分割范围限值，而不受

限于调节值限值。 
检查调节值和分割范围的限值。 
更正调节值差 TUN_LMN、TUN_DLMN 或 
TUN_CLMN。 

30005 采样时间 CYCLE 与测量值的偏差大于 5%。 将 CYCLE 与循环中断级别的循环时间进行比较，

并监视可能存在的循环调度程序。 
检查 CPU 负载。 CPU 资源的过度负载会导致采

样时间延长，而不再与 CYCLE 匹配。 
30008 正在尝试启动冷却优化。 但是，不会提前进行

加热优化 (KIG=0.0)。
以加热优化会话开始。

30009 安全模式： cont_FM455.QLMNSAFE = TRUE 退出安全模式并重新启动优化。

30010 修改加热/冷却输出后的温度变化不足。 检查调节变量和时间的信号配置文件。 检查参

数 BTUN_TM 和 BTUN_DPV 的似然性。

参见

ADM_ZONE 的输出参数  (页 8250)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 STATUS_D (S7-300, S7-400)

STATUS_D 说明 
0 不计算任何控制器参数。 
110 N_PTN <= 1.5 过程类型 I 快速 
121 N_PTN > 1.5 过程类型 I  
200 N_PTN > 1.9 过程类型 II（过渡范围） 
310 N_PTN >= 2.1 过程类型 III 快速 
320 N_PTN > 2.6 过程类型 III 
111, 122, 201, 311, 321 已通过阶段 7 对参数进行修正。 

说明

在阶段 1 结束时复位 STATUS_H = 0。如果在阶段 2 中取消优化，则应设置 STATUS_H = 0。 
但是，STATUS_D 仍然显示上一控制器计算的状态。

STATUS_D 的值越高，控制过程的序号就越高，TU/TA 的比率就越大，从而控制器参数的控

制作用就越平缓。

参数 PHASE (S7-300, S7-400)

PHASE 说明 
0 无优化模式；自动模式或手动模式 
1 稳态测试；参数检查；恒定加热调节变量的前馈 
2 使用常量调节值搜索拐点 
3（每执行 1 次指令 ZONE 
1 次循环） 

计算过程参数。 在进行优化之前保存当前有效的控制器参数。 

4（每执行 1 次指令 ZONE 
1 次循环） 

控制器设计 

5（每执行 1 次指令 ZONE 
1 次循环） 

根据新的调节变量跟踪控制器 

7 检查过程类型（仅针对加热优化） 
10 冷却优化等待，直至所有区域均处于自动模式（阶段 > 2）。 
11 冷却优化稳态测试；参数检查；恒定冷却调节变量的前馈 
12 冷却优化： 使用常量调节值搜索拐点 
13 冷却优化： 计算加热/冷却比率 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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快速自适应过程中的加热调整阶段

下图显示了独立加热优化的阶段与环境温度和工作点的函数关系：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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工作点处的加热调整阶段

下图显示了工作点处的独立加热优化阶段。

优化完成且指令返回到阶段 0 并设置 TUN_ON=FALSE 后，参数 STATUS_H、STATUS_C 或 
QTUN_WRN, QTUN_ERR 将指示优化是否无错误地完成。

HMI 的 DB (S7-300, S7-400)

DB 101 到 116 的说明 (S7-300, S7-400)
为了在 CPU 出现故障时运行 FM 455，需要使用数据块 101 到 104。在 FM 455 与 OP 之间，

多可通过 MPI 建立三个连接。

仅当 CPU 处于 STOP 模式中或 CPU 发生故障时才可能使用 OP 进行 FM 455 的操作员控制。

始终可以使用 OP 监视 FM 455。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FM 455 的变量界面中包含 16 个数据块，块编号为 101 到 116，分别用于表示控制器通道 1 
到 16（请参考下图）。

说明

数据块 101 到 116 的内容不会自动反应 FM 455 中有效的参数值。 仅当操作位 LOAD_PAR 或 
LOAD_OP 置位后，才会将使用 OP 更改的参数传送到 FM 455。
如果使用 OP 操作更改了参数，但没有置位相应的操作位，则已更改的参数值会输入到数据

块中，但 FM 455 会继续使用未更改的旧参数值进行内部操作。

操作位已置位且参数已传送到 FM 455 后，FM 455 将复位操作位 LOAD_PAR 和 LOAD_OP。

* 通过背景数据块的 READ_VAR 参数进行控制

** 通过 LOAD_OP 和 LOAD_PAR 参数进行控制

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DB 101 到 DB 116 的输入参数 (S7-300, S7-400)

说明

过于频繁的写入操作可能会损坏模块的 EEPROM。 要防止此种情况的发生，在 EEPROM 的
写入之后，模块应延迟 30 分钟再进行另一次写入。

表格 4-363

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

1) 控制参数；2) 操作参数

SP_HLM1) 0.0 REAL 100.
0

设定值始终受上限和下限的限制。 输入“设定值上限”用于指示上限。

SP_HLM > SP_LLM
SP_LLM1) 4.0 REAL 0.0 设定值始终受上限和下限的限制。 输入“设定值下限”用于指定下限。

SP_LLM < SP_HLM
H_ALM1) 8.0 REAL 100.

0
可以为监视过程值或误差信号分配四个限制参数。 输入“上限中断”表

示 高上限。

H_ALM > H_WRN
H_WRN1) 12.0 REAL 90.0 可以为监视过程值或误差信号分配四个限制参数。 输入“上限警告”用

于指定次高限值。

允许介于 H_ALM 与 L_WRN 之间的值。

L_WRN1) 16.0 REAL 10.0 可以为监视过程值或误差信号分配四个限制参数。 输入“下限警告”用

于指定次低限值。

允许介于 H_WRN 与 L_ALM 之间的值。

L_ALM1) 20.0 REAL 0.0 可以为监视过程值或误差信号分配四个限制参数。 输入“下限报警”用

于指定 低限值。

L_ALM < L_WRN
HYS1) 24.0 REAL 1.0 为避免监视显示画面闪烁，可以在“滞后”输入中组态滞后。

HYS ≥ 0.0
DEADB_W1

)
28.0 REAL 0.0 死区应用于误差信号。 “死区宽度”输入用于确定死区的大小。

DEADB_W ≥ 0.0
GAIN1) 32.0 REAL 1.0 “比例增益”输入用于指定控制器放大率。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

TI1) 36.0 REAL 3000
.0 “积分时间”输入用于确定积分作用的时间响应。 如果 TI = 0，则禁用积

分作用。

TI = 0.0 或 TI ≥ 0.5
TD1) 40.0 REAL 0.0

“微分作用时间”输入用于确定微分器的时间响应。 如果 TD = 0，则禁用

微分作用。

TD = 0.0 或 TD ≥ 1.0
TM_LAG1) 44.0 REAL 5.0 微分作用算法包含可在“微分作用的时间延迟”输入中分配参数的延迟。

TM_LAG ≥ 0.5
LMN_SAFE
1)

48.0 REAL 0.0 可以在“安全调节值”输入中为调节值组态安全值。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN_HLM
1)

52.0 REAL 100.
0

调节值始终受上限和下限的限制。 输入“调节值上限”用于指定上限。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器） 
允许介于 LMN_LLM 到 100 % 之间的值。

LMN_LLM1

)
56.0 REAL 0.0 调节值始终受上限和下限的限制。 输入“调节值下限”用于指示下限。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器） 
允许介于 -100 到 LMN_HLM 之间的值。

MTR_TM1) 60.0 REAL 60.0 在“电机运行时间”参数中输入控制阀从一个限制到另一个限值的运行时

间。

（仅限步进控制器） 
MTR_TM ≥ 0.001

PULSE_TM
1)

64.0 REAL 0.2 可以在“ 短脉冲周期”参数中组态 短脉冲持续时间。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

BREAK_TM
1)

68.0 REAL 0.2 可以在“ 短中断时间”参数中设置 短中断时间。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

SP_RE2) 72.0 REAL 0.0 外部设定值在“外部设定值”输入中与控制器互连。 
值的技术范围（物理变量）

LMN_RE2) 76.0 REAL 0.0 外部调节值在输入“外部调节值”中与控制器互连。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LMNRSVAL
2)

80.0 REAL 0.0 “调试”对话框可用于访问“模拟位置反馈的起始值”输入。 在该参数中

输入模拟的起始值。

（仅适用于没有模拟位置反馈的步进控制器）。 
允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

SAFE_ON2) 84.0 BOOL FALS
E

如果置位“启用安全位置”输入，则会将安全值用作调节值。

注意：

通过步进控制器上的 LMNDN_OP、LMNUP_OP 和 LMNSOPON 对调节值

进行信号处理优先于对安全调节值进行处理。

LMNTRKO
N2)

84.1 BOOL FALS
E

如果置位输入“跟进（通过 AI 的 LMN）”，则调节值会调整为模拟量输

入 (AI)。
（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

LMN_REO
N2)

84.2 BOOL FALS
E

如果置位输入“启用外部调节值”，则外部调节值 LMN_RE 将被设置为

调节值。

LMNRHSR
E2)

84.3 BOOL FALS
E

在输入“位置反馈的上端停止位信号”中互连信号“控制阀位于上端停止

位”。LMNRHSRE = TRUE 表示： 控制阀位于上端停止位。

（仅限步进控制器）

LMNRLSRE
2)

84.4 BOOL FALS
E

在输入“位置反馈的下端停止位信号”中互连信号“控制阀位于下端停止

位”。LMNRLSRE = TRUE 表示： 控制阀位于下端停止位。

（仅限步进控制器）

LMNSOPO
N2)

84.5 BOOL FALS
E

如果在输入“启用调节值信号操作”中对此位进行置位，则 LMNUP_OP 
和 LMNDN_OP 信号将被设置为调节值信号。

（仅限步进控制器）

LMNUP_O
P2)

84.6 BOOL FALS
E

如果置位 LMNSOPON，则会将输入“调节值信号上升操作”中的值设置

为调节值信号。

（仅限步进控制器）

LMNDN_O
P2)

84.7 BOOL FALS
E

如果置位 LMNSOPON，则会将输入“调节值信号下降操作”中的值设置

为调节值信号。

（仅限步进控制器）

MONERSE
L1)

85.0 BOOL FALS
E

控制器具有限制指示器，可应用于过程值或误差信号。 如果设置输入“监

视： 过程值 = 0，控制错误 = 1”，则将监视控制错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LMNRS_O
N2)

85.1 BOOL FALS
E

如果该参数不可用，则可以模拟位置反馈。 通过置位“启用位置反馈的

模拟”输入来启用此功能。注意： 模拟值与真实位置反馈之间的偏移量

会随时间增加。

（仅适用于没有模拟位置反馈的步进控制器）。

FUZID_ON
2)

85.2 BOOL FALS
E

“启用模糊识别”输入用于启用模糊算法的识别。

SPINT_EN2

)
85.3 BOOL FALS

E
输入“操作员输入： 外部 = 0，内部 = 1”用于确定作为设定值传送到模块

的输入。

SPINT_EN = TRUE：传送 SP_INT。
SPINT_EN = FALSE：传送 SP_RE。

P_SEL1) 85.4 BOOL TRUE 在 PID 算法中，可单独启用和禁用 PID 作用。 如果置位“启用 P 作用”

输入，则启用比例作用。

PFDB_SEL1

)
85.5 BOOL FALS

E
在 PID 算法中，可以在反馈中定位 P 作用和 D 作用。 如果置位输入“启

用反馈中的 P 作用”，则可在反馈回路中定位比例作用。

D_EL_SEL1) 86.0 INT 0 PID 算法中的 D 作用元素可以放置在单独的输入中。 在输入“D 作用元素

输入”中进行此选择。

• 0: 误差信号

• 1 到 16： 模拟量输入 1 到 16
• 17: 负过程值

DB 101 到 DB 116 的输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-364    

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

SP 94.0 REAL 0.0 “设定值”输出中提供当前有效的设定值。

PV 98.0 REAL 0.0 在“过程值”输出中输出生效的过程值。

ER 102.0 REAL 0.0 在“控制偏差”输出中输出生效的控制偏差。

DISV 106.0 REAL 0.0 在“干扰”输出中输出生效的干扰。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN 110.0 REAL 0.0 在“调节值”输出中输出生效的调节值。 无模拟位置反馈的步进控制器

会在参数 LMN 中输出无限制的 P 作用和 D 作用。 
允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LMN_A 114.0 REAL 0.0 在输出“分割范围函数/位置反馈的调节值 A”中，连续控制器会显示调节

值 A，具有模拟位置反馈的步进控制器会显示位置反馈。

没有模拟位置反馈的步进控制器将显示模拟位置反馈。 
允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

LMN_B 118.0 REAL 0.0 连续控制器在输出“分割范围函数的调节值 B”中显示分割范围函数的调

节值 B。 
允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

QH_ALM 122.0 BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。在输出“触发上限报警”中报告

超出 H_ALM 限值。

QH_WRN 122.1 BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发上限警告”中报告

超出 H_WRN 限值。

QL_WRN 122.2 BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发下限警告”中报告

低于 L_WRN 限值。

QL_ALM 122.3 BOOL FALS
E

针对四个限值监视过程值或受控变量。 在输出“触发下限报警”中报告

低于 L_ALM 限值。

QLMN_HL
M

122.4 BOOL FALS
E

调节值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发调节值上限”中报告超

出上限值。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

QLMN_LL
M

122.5 BOOL FALS
E

调节值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发调节值下限”中报告低

于下限值。

（不适用于不带模拟位置反馈的步进控制器）

QSPINTON 122.6 BOOL FALS
E

输出“内部设定值启用”指示 SP_INT 已传送至模块。

QPARA_F 123.0 BOOL FALS
E

模块会检查参数的有效性。 在“参数分配错误”输出中显示参数分配错

误。 也可以在模块的“在线和诊断”对话框中读出这些参数分配错误。

QCH_F 123.1 BOOL FALS
E

如果控制器通道无法提供有效结果，则置位“通道错误”输出。 如果 
QPARA_F = 1 或 QMOD_F = 1，也可以置位通道错误（例如，断路）。 如
果 QCH_F = TRUE，将读出模块的诊断数据记录 DS1 中的精确错误信息。

QUPRLM 123.2 BOOL FALS
E

设定值受正转换速率和负转换速率的限制。 如果置位输出“触发设定值

正转换速率限制”，则会限定设定值正转换速率。

QDNRLM 123.3 BOOL FALS
E

设定值受正转换速率和负转换速率的限制。 如果置位输出“触发设定值

负转换速率限制”，则会限制设定值下降。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

QSP_HLM 123.4 BOOL FALS
E

设定值始终受上限和下限的限制。 输出“设定值上限已触发”表明已经

超过上限。

QSP_LLM 123.5 BOOL FALS
E

设定值始终受上限和下限的限制。 在输出“触发设定值下限”中报告低

于下限。

QSPOPON 123.6 BOOL FALS
E

如果正在通过“调试”对话框操作设定值，则会出现输出“设定值操作

打开”。 如果置位该位，则值 SP_OP 将用作设定值。

QLMNSAF
E

123.7 BOOL FALS
E

如果置位输出“安全模式”，则会将安全调节值输出为调节值。

QLMNOPO
N

124.0 BOOL FALS
E

如果正在通过“调试”对话框操作调节值，则会出现输出“调节值操作

打开”。 如果置位该位，则值 LMN_OP 将用作调节值。

QLMNTRK 124.1 BOOL FALS
E

输出“跟进模式”用于指示是否通过模拟量输入调整调节值。

QLMN_RE 124.2 BOOL FALS
E

输出“手动 = 1；自动 = 0”表示是否在外部调节值 LMN_RE 中设置调节值

（手动 = 1）。

QLMNR_H
S

124.3 BOOL FALS
E

输出“位置反馈的上端停止位信号”指示控制阀是否位于其上端停止位。

QLMNR_HS = TRUE 表示：控制阀位于上端停止位。

（仅适用于步进控制器）

QLMNR_LS 124.4 BOOL FALS
E

输出“位置反馈的下端停止位信号”指示控制阀是否位于其下端停止位。

QLMNR_LS = TRUE 表示：控制阀位于下端停止位。

（仅适用于步进控制器）

QLMNR_O
N

124.5 BOOL FALS
E

输出“启用位置反馈”指示设定的工作模式“具有位置反馈的步进控制

器”或“没有位置反馈的步进控制器”。

QFUZZY 124.6 BOOL FALS
E

如果输出为“PID 算法 = 0；模糊 = 1”，则控制器使用模糊算法工作。

QSPLEPV 124.7 BOOL FALS
E

输出“模糊控制器的显示：设定值 < 过程值”将在启动模糊控制器后置位

（如果设定值小于有效过程值）。

QSPR 125.0 BOOL FALS
E

若设置了输出“分程操作”，则连续控制器会在分程模式中工作。

QLMNUP 125.1 BOOL FALS
E

这是“调节值信号上升”输出。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

QLMNDN 125.2 BOOL FALS
E

这是“调节值信号下降”输出。

（仅限步进控制器或脉冲控制器）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

QBACKUP 125.4 BOOL FALS
E

• 0 = 非备份状态（CPU 正在运行）

• 1 = 备份状态（CPU 处于 STOP 状态或已发生故障）

QID 125.5 BOOL FALS
E

QID = TRUE 指示正在运行识别（而不表示其已启用）。 识别完成时，可

从指令 CH_DIAG_455 的 IDSTATUS 参数中读取识别结果。

QMAN_FC 125.6 BOOL FALS
E

该控制器为主控制器，通过从控制器的手动模式调整至其过程值，或者

由于从控制器的设定值或调节值位于限值范围内而停止其 I 作用。

RET_VALU 126.0 WORD 0 RET_VALU 包含指令 RD_REC 和 WR_REC 的返回值 RET_VAL。如果 
QMOD_F 报告错误，则可对 RET_VALU 进行评估。

参见

RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)
WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)

DB 101 到 DB 116 的输入/输出参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-365    

参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

1) 操作参数

SP_INT 128.0 REAL 0.0 输入/输出参数“内部设定值”用于通过操作和监视功能来指定设定值。

SP_OP1) 132.0 REAL 0.0 “调试”对话框可用于访问输入/输出参数“设定值操作”。 如果置位 
SP_OP_ON 位，则值“设定值操作”将用作设定值。

LMN_OP1) 136.0 REAL 0.0 “调试”对话框可用于访问输入/输出参数“调节值操作”。 如果置位 
LMNOP_ON 位，则“调节值操作”值将用作调节值。

允许介于 -100 到 100 % 之间的值。

SP_OP_ON
1)

140.0 BOOL FALS
E

“调试”对话框可用于访问输入/输出参数“启用设定值操作”。 如果置

位该位，则值 SP_OP 将用作设定值。

LMNOP_O
N1)

140.1 BOOL FALS
E

“调试”对话框可用于访问输入/输出参数“启用调节值操作”。 如果置

位该位，则值 LMN_OP 将用作调节值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 地址 数据

类型

默认

值

说明

LOAD_PAR 140.2 BOOL FALS
E

如果置位输入/输出参数“将控制参数装载至 FM 455”，则会将控制参数

装载至模块中，并复位输入/输出参数。

LOAD_OP 140.3 BOOL FALS
E

如果置位输入/输出参数“将操作参数装载至 FM 455”，则会将操作参数

装载至模块中，并复位输入/输出参数。

说明

过于频繁的写入操作可能损坏模块的 EEPROM。 为防止发生这种情况，对 EEPROM 进行写

操作之后，模块会将其它写入过程延迟 30 分钟。

4.2.4.4 300C 函数 (S7-300)

ANALOG： 通过模拟量输出进行定位 (S7-300)

说明 
ANALOG 指令用于控制用户程序的定位功能。

一个固定分配的模拟量输出将通过 ±10 V 的电压（电压信号）或 ±20 mA 的电流（电流信号）

对电源模块进行控制。

• 在加速阶段之后 (RAM_UP)，电机以速度 Vsetpoint 接近目标。

• 当到达 CPU 计算出的制动点时，开始向转换点减速 (RAMP_DN)。
• 一旦到达转换点，将以慢速 (Vcreep) 继续运行。

• 在停止点处，停止电机。

• 将检查每个目标的转换点和停止点，以确定其是否接近在转换差值和停止差值参数中所

指定的数值。 对于前进运动（正向）和后退运动（反向），将分别检查转换差值和停止

差值。

• 当到达停止点时，进给操作完成 (WORKING = FALSE)。 此后，可以启动一个新的进给操

作。

• 当实际位置值达到目标区域内时，即达到了指定目标 (POS_RCD = TRUE)。 如果实际位置

值再次离开目标区域，同时没有启动新的进给操作，则不会复位“位置到达”信号。

如果转换差值小于停止差值，则电机将从制动点开始，线形减速直至设定值 0。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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基本参数

在此将介绍所有模式下都相同的指令参数。 对各个操作模式特有的参数，将针对各操作模

式分别进行介绍。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数

下表列出了 ANALOG 指令的各个参数：

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

LADDR Input WORD 0 取决于 CPU W#16#0310 用户在硬件组态期间指定

的子模块 I/O 地址。

如果输入地址和输出地址

不一致，必须指定两个地

址中较低的地址。

CHANNEL Input INT 2 0 0 通道编号

STOP Input BOOL 4.4 TRUE/FALSE FALSE 停止进给

可使用 STOP = TRUE，提

前停止/中断进给。

ERR_A Input BOOL 4.5 TRUE/FALSE FALSE 对外部错误进行组确认

可通过 ERR_A = TRUE，确

认外部错误。

SPEED Input DINT 12 大慢速为 
1 000 000 脉冲/
秒

分配给该参数的

值不得超过 大

速度

1000 轴将加速到速度

“Vsetpoint”。

进给过程中，该速度不能

更改。

WORKING Output BOOL 16.0 TRUE/FALSE FALSE 正在进给过程中

ACT_POS Output DINT 18 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际位置值

MODE_OUT Output INT 22 0, 1, 3, 4, 5 0 激活/设置操作模式

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

ERR Output WORD 24 每一位

0 或 1
0 外部错误：

第 2 位： 监视零标记

第 11 位： 监视进给范围

（始终为 1）
第 12 位： 监视工作区域

第 13 位： 监视过程值

第 14 位： 监视目的接近

第 15 位： 监视目的范围

其余各个位为保留位

ST_ENBLD Output BOOL 26.0 TRUE/FALSE TRUE 在下列情况下，CPU 将启

动设置为启用：

• STOP 没有激活 (STOP 
= FALSE)

• 没有未决的外部错误 
(ERR = 0)

• 将电机设置为启用 
(DRV_EN = TRUE)

• 当前未进行定位 
(WORKING = FALSE)

ERROR Output BOOL 26.1 TRUE/FALSE FALSE 启动/恢复进给时出错

STATUS Output WORD 28.0 W#16#0000 至 
W#16#FFFF

W#16#0000 错误编号 

未分配给块的参数（静态本地数据）：

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

ACCEL STATIC DINT 30 1 至 100 000 
脉冲/秒 2

100 加速度

进给过程中，不能更改。

DECEL STATIC DINT 34 1 至 100 000 
脉冲/秒 2

100 减速度

进给过程中，不能更改。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

CHGDIFF_P STATIC DINT 38 0 至 +108 个脉

冲

1000 转换差值，正向：

“转换差值，正向”定义了转

换点，自该转换点开始，电

机将继续以慢速正向运动。

CUTOFF- 
DIFF_P

STATIC DINT 42 0 至 +108 个脉

冲

100 停止差值，正向：

“停止差值，正向”定义了停

止点，自停止点开始，电机

在前进方向上由慢速变为停

止。

CHGDIFF_M STATIC DINT 46 0 至 +108 个脉

冲

1000 转换差值，反向：

“转换差值，反向”定义了转

换点，自该转换点开始，电

机将继续以慢速反向运动。

CUTOFF- 
DIFF_M

STATIC DINT 50 0 至 +108 个脉

冲

100 停止差值，反向：

“停止差值，反向”定义了停

止点，自该停止点开始，电

机在后退方向上由慢速变为

停止。

PARA STATIC BOOL 54.0 TRUE/FALSE FALSE 参数已分配给轴

DIR STATIC BOOL 54.1 TRUE/FALSE FALSE 实际/ 终的运动方向

FALSE = 向前（正向）

TRUE = 后退（反向）

CUTOFF STATIC BOOL 54.2 TRUE/FALSE FALSE 电机的停止范围（从到达停

止点起到下一次运行开始）

CHGOVER STATIC BOOL 54.3 TRUE/FALSE FALSE 电机的转换范围（从达到慢

速到下一次进给开始）

RAMP_DN STATIC BOOL 54.4 TRUE/FALSE FALSE 减速电机（从制动点到转换

点）

RAMP_UP STATIC BOOL 54.5 TRUE/FALSE FALSE 加速电机（从启动到速度 
SPEED (Vsetpoint)）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

DIST_TO_
GO 

STATIC DINT 56 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际的剩余距离

LAST_TRG STATIC DINT 60 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 上一次/当前目标

• 绝对增量模式：

进给起始点 LST_TRG = 当
前的绝对目标 (TARGET)。

• 相对增量模式：

将进给起始点 LST_TRG = 
LAST_TRG +/- 上一次进给 
(TARGET) 的距离。

“点动”模式的参数

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

DRV_EN Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 电机启用

DIR_P Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 正向点动（上升沿）

DIR_M Input BOOL 4.3 TRUE/FALSE FALSE 反向点动（上升沿）

MODE_IN Input INT 6 0, 1, 3, 4, 5 1 操作模式，1 = 点动

WORKING Output BOOL 16.0 TRUE/FALSE FALSE 正在进给过程中

ACT_POS Output DINT 18 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际位置值

MODE_OUT Output INT 22 0, 1, 3, 4, 5 0 激活/设置操作模式

“搜索参考”模式的参数

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

DRV_EN Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 电机启用

DIR_P Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 正向搜索参考（上升沿）

DIR_M Input BOOL 4.3 TRUE/FALSE FALSE 反向搜索参考（上升沿）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

MODE_IN Input INT 6 0, 1, 3, 4, 5 1 操作模式，3 = “搜索参考”

WORKING Output BOOL 16.0 TRUE/FALSE FALSE 正在进给过程中

SYNC Output BOOL 16.3 TRUE/FALSE FALSE SYNC = TRUE：同步轴

ACT_POS Output DINT 18 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际位置值

MODE_OUT Output INT 22 0, 1, 3, 4, 5 0 激活/设置操作模式

“相对增量模式”的参数

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

DRV_EN Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 电机启用

DIR_P Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 正向进给（上升沿）

DIR_M Input BOOL 4.3 TRUE/FALSE FALSE 反向进给（上升沿）

MODE_IN Input INT 6 0, 1, 3, 4, 5 1 操作模式，4 = 相对增量模式

TARGET Input DINT 8 0 至 109 个脉冲 1000 按脉冲计算的距离（仅允许

为正值）

WORKING Output BOOL 16.0 TRUE/FALSE FALSE 正在进给过程中

POS_RCD Output BOOL 16.1 TRUE/FALSE FALSE 到达的位置

ACT_POS Output DINT 18 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际位置值

MODE_OUT Output INT 22 0, 1, 3, 4, 5 0 激活/设置操作模式

“绝对增量模式”的参数

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

DRV_EN Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 电机启用

START Input BOOL 4.1 TRUE/FALSE FALSE 开始进给（上升沿）

DIR_P Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 正向进给（上升沿）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

DIR_M Input BOOL 4.3 TRUE/FALSE FALSE 反向进给（上升沿）

MODE_IN Input INT 6 0, 1, 3, 4, 5 1 操作模式，5 = 绝对增量模式

TARGET Input DINT 8 线性轴：

-5x108 至 
+5x108

旋转轴：

0 到旋转轴端 
-1

1000 按脉冲计算的目标

WORKING Output BOOL 16.0 TRUE/FALSE FALSE 正在进给过程中

POS_RCD Output BOOL 16.1 TRUE/FALSE FALSE 到达的位置

ACT_POS Output DINT 18 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际位置值

MODE_OUT Output INT 22 0, 1, 3, 4, 5 0 激活/设置操作模式

作业“设置参考点”的参数

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

SYNC Output BOOL 16.3 TRUE/FALSE FALSE 同步轴

未分配给块的参数（静态本地数据）：

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

JOB_REQ STATIC BOOL 76.0 TRUE/FALSE FALSE 触发作业（上升沿）

JOB_DONE STATIC BOOL 76.1 TRUE/FALSE TRUE 可以启动新作业

JOB_ERR STATIC BOOL 76.2 TRUE/FALSE FALSE 作业错误

JOB_ID STATIC INT 78 1, 2 0 作业，1 = “设置参考点”

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

JOB_STAT STATIC WORD 80 W#16#0000 
至 
W#16#FFFF

W#16#000
0

作业错误编号 

JOB_VAL STATIC DINT 82 5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 参考点坐标的作业参数

作业“删除剩余距离”的参数

未分配给块的参数（静态本地数据）：

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

JOB_REQ STATIC BOOL 76.0 TRUE/FALSE FALSE 触发作业（上升沿）

JOB_DONE STATIC BOOL 76.1 TRUE/FALSE TRUE 可以启动新作业

JOB_ERR STATIC BOOL 76.2 TRUE/FALSE FALSE 作业错误

JOB_ID STATIC INT 78 1, 2 0 作业，2 = “删除剩余距离”

JOB_STAT STATIC WORD 80 W#16#0000 
至 W#16#FFFF

W#16#000
0

作业错误编号 

JOB_VAL STATIC DINT 82 - 0 任何设置

函数“长度测量”的参数

在数字输入的上升沿，启动该操作。 无特定的输入参数。

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

MSR_DONE OUT BOOL 16.2 TRUE/FALSE FALSE 长度测量完成

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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未分配给块的参数（静态本地数据）：

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

BEG_VAL STATIC DINT 64 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 从长度测量开始的实际位置

值

END_VAL STATIC DINT 68 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 长度测量结束的实际位置值

LEN_VAL STATIC DINT 72 0 至 109 个脉冲 0 测量长度

参数 ERROR 和 STATUS
操作模式错误 (ERROR = TRUE) 
如果检测到错误，则将输出参数 ERROR 设置为 TRUE。 STATUS 参数将显示出错的原因。

事件类别的错

误代码

说明

W#16#2002 指令错误，请使用 ANALOG
W#16#2004 通道编号 (CHANNEL) 错误。 请将通道编号设置为“0”。
W#16#3001 由于在同一个调用中发生作业错误，因此拒绝进给作业。 请更正相关的 JOB 

参数。

W#16#3002 电机运行期间，不允许更改参数 Output _IN。 请等待，直至当前的定位结

束。

W#16#3003 未知操作模式 (MODE_IN)。 允许的操作模式为：1（点动）、3（搜索参

考）、4（相对增量模式）和 5（绝对增量模式）。

W#16#3004 同一时间只允许一个启动请求。 有效的启动请求为 DIR_P、DIR_M 或 
START。 

W#16#3005 在“绝对增量模式”操作模式下，只允许 START 操作。 可以通过 DIR_P 或 
DIR_M 启动进给。

W#16#3006 对于线性轴和“绝对增量模式”，不允许使用 DIR_P 和 DIR_M。 通过 START 
启动进给。

W#16#3007 轴未同步。 只有已同步的轴才可以采用“绝对增量模式”。

W#16#3008 离开工作区域。 仅在点动模式下，才允许进给返回工作区域。

W#16#3101 由于参数未分配给轴，因此未启用启动。 请通过 HW Config 为“定位”子

模块分配参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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事件类别的错

误代码

说明

W#16#3102 由于未设置电机启用，因此未启用启动。请通过指令 (DRV_EN=TRUE) 设置

“电机启用”。

W#16#3103 由于设置了 STOP，因此未启用启动。 请通过指令 (STOP=FALSE)，撤销 
STOP

W#16#3104 由于正在定位轴，因此未启用启动 (WORKING=TRUE)。 请等待，直至当前

的定位结束。

W#16#3105 由于至少还有一个未决错误尚未得到确认，因此未启用启动。 首先，请排

除并解决所有的外部错误，然后再重新启动进给。

W#16#3202 SPEED 的默认值错误。 虽然速度的默认值没有超出分配参数的 大速度，但

不在所允许的慢速范围（ 大为 1000000 脉冲/秒）之内。

W#16#3203 ACCEL 中加速的默认值不在所允许的范围 1 至 100000 脉冲/秒 2 之内。

W#16#3204 DECEL 中减速的默认值不在所允许的范围 1 至 100000 脉冲/秒 2 之内。

W#16#3206 SPEED 中速度的默认值必须大于或等于所分配的参考频率参数。

W#16#3301 转换/停止差值过高。 请将转换/停止差值的 大值设置为 108。

W#16#3304 停止差值过低。 停止差值至少为目标区域值的一半。

W#16#3305 转换差值过低。 转换差值至少为目标区域值的一半。

W#16#3401 目标的默认值在工作区域之外。 对于线性轴和绝对增量模式，目标的默认

值必须在软件限位开关（包括软件限位开关）的范围之内。

W#16#3402 目标的默认值错误。 对于旋转轴，目标的默认值必须大于 0 且小于旋转轴

的端值。

W#16#3403 距离规范错误。 相对增量模式下的进给距离必须为正数。

W#16#3404 距离规范错误。 计算出的绝对目标坐标必须大于 -5x108。

W#16#3405 距离规范错误。 计算出的绝对目标坐标必须大于 -5x108。

W#16#3406 距离规范错误。 计算出的绝对目标坐标必须在工作区域（+/‑ 目标区域的一

半）内。

W#16#3501 移动的范围过大。 目标坐标 + 实际的剩余距离必须大于或等于 -5x108。

W#16#3502 移动的范围过大。 目标坐标 + 实际的剩余距离必须小于或等于 5x108。

W#16#3503 进给的距离不足。 正向进给的距离必须大于所指定的正向停止差值。

W#16#3504 进给的距离不足。 反向进给的距离必须大于所指定的反向停止差值。
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事件类别的错

误代码

说明

W#16#3505 进给距离不足或限位开关正向移动已过量。 上一次正向靠近的目标（工作

区域或进给范围限值）距离当前位置过近。

W#16#3506 进给距离不足或限位开关反向移动已过量。 上一次反向靠近的目标（工作

区域或进给范围限值）距离当前位置过近。

作业错误 (JOB_ERR = TRUE) 
如果检测到错误，则将输出参数 JOB_ERR 设置为 TRUE。 JOB_STAT 参数将显示出错的原因。

事件类别的错

误代码

说明

W#16#4001 参数未分配给轴。 请通过 HW Config 为“定位”子模块分配参数。

W#16#4002 由于正在进行定位，因此不能执行作业。 请等待，直至 WORKING = FALSE，
然后重复执行该作业。

W#16#4004 未知作业。 请检查作业 ID，然后重复执行该作业。

W#16#4101 对于线性轴，参考点坐标不能在工作区域的限值之外。

W#16#4102 对于线性轴，指定的参考点坐标 + 实际的剩余距离必须大于或等于 -5x108。

W#16#4103 对于线性轴，指定的参考点坐标 + 实际的剩余距离必须大于或等于 5x108。

W#16#4104 对于线性轴，指定的参考点坐标 + 与进给启动点的实际差值必须大于或等于 
-5x108。

W#16#4105 对于线性轴，指定的参考点坐标 + 与进给启动点的实际差值必须小于或等于 
5x108。

W#16#4106 对于旋转轴，参考点坐标应大于 0 且应小于或等于旋转轴的端值。

外部错误 (ERR)
该工艺将监视进给、进给的范围以及所连接的外围设备。 其前提条件是事先开启了“电

机”、“轴”和“编码器”参数画面中的监视。 
触发单元监视时，报告发生外部错误。 无论启动哪些函数，都可能发生外部。 必须通过 
ERR_A = TRUE，确认外部错误。

指令
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将通过参数 ERR 中的一个设定位指示外部错误 (WORD)。

监视 错误代码 ERR-WORD 中的位

脉冲丢失（零标记） W#16#0004 2
进给范围 W#16#0800 11
工作区域 W#16#1000 12
过程值 W#16#2000 13
目的接近 W#16#4000 14
目标区域 W#16#8000 15

系统错误

将通过 BIE（二进制结果） = FALSE 指示系统错误。 读/写背景 DB 时出错或多次调用该指令

将触发系统错误。 

DIGITAL： 通过数字量输出进行定位 (S7-300)

说明 
DIGITAL 指令用于控制用户程序的定位功能。

4 个 24 V 数字量输出永久指定给电机并控制功率级（更多信息，请参见所使用硬件的文

档）。 根据相应的触发模式，数字量输出将控制方向和速度级（快速/慢速）。

通过一个非对称的 24 V 增量传感器的两个 90 度异相信号，可测量距离。

• 首先，以速度 Vrapid 靠近目标。

• 在转换点处，系统将转换为慢速 Vcreep。

• 在停止点处，停止电机。

• 可以通过参数值 CHGDIFF_P/M 和 CUTOFFDIFF_P/M 设置转换点或停止点。 对于前进运动

（正向）和后退运动（反向），将分别定义转换差值和停止差值。

• 当到达停止点时，进给操作完成 (WORKING = FALSE)。 此后，可以启动一个新的进给操

作。

• 当实际位置值达到目标区域内时，即达到了指定目标 (POS_RCD = TRUE)。 如果实际位置

值再次离开目标区域，同时没有启动新的进给操作，则不会复位“位置到达”信号。

指令
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基本参数：

在此将介绍所有模式下都相同的指令参数。 对各个操作模式特有的参数，将针对各操作模

式分别进行介绍。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

LADDR Input WORD 0 取决于 CPU W#16#031
0

用户在硬件组态期间指定的

子模块 I/O 地址。

如果输入地址和输出地址不

一致，必须指定两个地址中

较低的地址。

CHANNEL Input INT 2 0 0 通道编号

STOP Input BOOL 4.4 TRUE/FALSE FALSE 停止进给

可使用 STOP = TRUE，提前

停止/中断进给。

ERR_A Input BOOL 4.5 TRUE/FALSE FALSE 对外部错误进行组确认

可通过 ERR_A = TRUE，确认

外部错误。

SPEED Input BOOL 12.0 TRUE/FALSE FALSE 两个速度阶段：快速/慢速

TRUE = 快速

FALSE= 慢速

WORKING Output BOOL 14.0 TRUE/FALSE FALSE 正在进给过程中

ACT_POS Output DINT 16 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际位置值

MODE_OUT Output INT 20 0, 1, 3, 4, 5 0 激活/设置操作模式

ERR Output WORD 22 每一位

0 或 1
0 外部错误

• 第 2 位： 监视零标记

• 第 11 位： 监视进给范围

（始终为 1）
• 第 12 位： 监视工作区域

• 第 13 位： 监视过程值

• 第 14 位： 监视目标区域

• 第 15 位： 监视目标区域

其余位为保留位

指令
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参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

ST_ENBLD Output BOOL 24.0 TRUE/FALSE TRUE 在下列情况下，CPU 将启动

设置为启用：

• STOP 没有激活 (STOP = 
FALSE)

• 没有未决的外部错误 
(ERR = 0)

• 将电机设置为启用 
(DRV_EN = TRUE)

• 当前未进行定位 
(WORKING = FALSE)

ERROR Output BOOL 24.1 TRUE/FALSE FALSE 启动/恢复进给时出错

STATUS Output WORD 26.0 W#16#0000 至 
W#16#FFFF

W#16#000
0

错误编号 

未分配给块的参数（静态本地数据）：

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

CHGDIFF_P STATIC DINT 28 0 至 +108 个脉

冲

1000 转换差值，正向：

“转换差值，正向”定义了

转换点，自该转换点开

始，电机将继续以慢速正

向运动。

CUTOFF- 
DIFF_P

STATIC DINT 32 0 至 +108 个脉

冲

100 停止差值，正向：

“停止差值，正向”定义了

停止点，自停止点开始，

电机在前进方向上由慢速

变为停止。

CHGDIFF_M STATIC DINT 36 0 至 +108 个脉

冲

1000 转换差值，反向：

“转换差值，反向”定义了

转换点，自转换点开始，

电机从快速转为慢速继续

反向运动。

指令
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参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

CUTOFF- 
DIFF_M

STATIC DINT 40 0 至 +108 个脉

冲

100 停止差值，反向：

“停止差值，反向”定义了

停止点，自该停止点开

始，电机在后退方向上由

慢速变为停止。

PARA STATIC BOOL 44.0 TRUE/FALSE FALSE 参数已分配给轴

DIR STATIC BOOL 44.1 TRUE/FALSE FALSE 实际/ 终的运动方向

FALSE = 向前（正向）

TRUE = 后退（反向）

CUTOFF STATIC BOOL 44.2 TRUE/FALSE FALSE 电机的停止范围（从到达

停止点起到下一次运行开

始）

CHGOVER STATIC BOOL 44.3 TRUE/FALSE FALSE 电机的转换范围（从达到

慢速起到下一次进给开始）

DIST_TO_G
O 

STATIC DINT 46 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际的剩余距离

LAST_TRG STATIC DINT 50 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 上一次/当前目标

• 绝对增量模式：

进给起始点 LST_TRG = 
当前绝对目标 
(TARGET)。

• 相对增量模式：

将进给起始点 
LST_TRG = LAST_TRG 
+/- 上一次进给 
(TARGET) 距离。

“点动”模式的参数

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

DRV_EN Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 电机启用

DIR_P Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 正向点动（上升沿）

DIR_M Input BOOL 4.3 TRUE/FALSE FALSE 反向点动（上升沿）

MODE_IN Input INT 6 0, 1, 3, 4, 5 1 操作模式，1 = 点动

指令
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参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

WORKING Output BOOL 14.0 TRUE/FALSE FALSE 正在进给过程中

ACT_POS Output DINT 16 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际位置值

MODE_OUT Output INT 20 0, 1, 3, 4, 5 0 激活/设置操作模式

“搜索参考”模式的参数

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

DRV_EN Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 电机启用

DIR_P Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 正向搜索参考（上升沿）

DIR_M Input BOOL 4.3 TRUE/FALSE FALSE 反向搜索参考（上升沿）

MODE_IN Input INT 6 0, 1, 3, 4, 5 1 操作模式，3 = “搜索参考”

WORKING Output BOOL 14.0 TRUE/FALSE FALSE 正在进给过程中

SYNC Output BOOL 14.3 TRUE/FALSE FALSE SYNC = TRUE：同步轴

ACT_POS Output DINT 16 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际位置值

MODE_OUT Output INT 20 0, 1, 3, 4, 5 0 激活/设置操作模式

“相对增量模式”的参数

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

DRV_EN Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 电机启用

DIR_P Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 正向进给（上升沿）

DIR_M Input BOOL 4.3 TRUE/FALSE FALSE 反向进给（上升沿）

MODE_IN Input INT 6 0, 1, 3, 4, 5 1 操作模式，4 = 相对增量模

式

TARGET Input DINT 8 0 至 109

脉冲

1000 按脉冲计算的距离（仅允

许为正值）

WORKING Output BOOL 14.0 TRUE/FALSE FALSE 正在进给过程中

POS_RCD Output BOOL 14.1 TRUE/FALSE FALSE 到达的位置

指令
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参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

ACT_POS Output DINT 16 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际位置值

MODE_OUT Output INT 20 0, 1, 3, 4, 5 0 激活/设置操作模式

“绝对增量模式”的参数

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

DRV_EN Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 电机启用

START Input BOOL 4.1 TRUE/FALSE FALSE 开始进给（上升沿）

DIR_P Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 正向进给（上升沿）

DIR_M Input BOOL 4.3 TRUE/FALSE FALSE 反向进给（上升沿）

MODE_IN Input INT 6 0, 1, 3, 4, 5 1 操作模式，5 = 绝对增量模

式

TARGET Input DINT 8 线性轴：

-5x108 至 
+5x108

旋转轴：

0 到旋转轴端 -1

1000 按脉冲计算的目标

WORKING Output BOOL 14.0 TRUE/FALSE FALSE 正在进给过程中

POS_RCD Output BOOL 14.1 TRUE/FALSE FALSE 到达的位置

ACT_POS Output DINT 16 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 实际位置值

MODE_OUT Output INT 20 0, 1, 3, 4, 5 0 激活/设置操作模式

作业“设置参考点”的参数

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

SYNC Output BOOL 14.3 TRUE/FALSE FALSE 同步轴

指令
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未分配给块的参数（静态本地数据）：

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

JOB_REQ STATIC BOOL 66.0 TRUE/FALSE FALSE 触发作业（上升沿）

JOB_DONE STATIC BOOL 66.1 TRUE/FALSE TRUE 可以启动新作业

JOB_ERR STATIC BOOL 66.2 TRUE/FALSE FALSE 作业错误

JOB_ID STATIC INT 68 1, 2 0 作业，1 = “设置参考点”

JOB_STAT STATIC WORD 70 W#16#0000 至 
W#16#FFFF

W#16#0000 作业错误编号 

JOB_VAL STATIC DINT 72 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 参考点坐标的作业参数

作业“删除剩余距离”的参数

未分配给块的参数（静态本地数据）：

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

JOB_REQ STATIC BOOL 66.0 TRUE/FALSE FALSE 触发作业（上升沿）

JOB_DONE STATIC BOOL 66.1 TRUE/FALSE TRUE 可以启动新作业

JOB_ERR STATIC BOOL 66.2 TRUE/FALSE FALSE 作业错误

JOB_ID STATIC INT 68 1, 2 0 作业，2 = “删除剩余距离”

JOB_STAT STATIC WORD 70 0 至 FFFF 十六

进制

0 作业错误编号 

JOB_VAL STATIC DINT 72 - 0 无

函数“长度测量”的参数

在数字输入的上升沿，启动该操作。 无特定的输入参数。

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

MSR_DONE Output BOOL 14.2 TRUE/FALSE FALSE 长度测量完成

指令
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未分配给块的参数（静态本地数据）：

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

BEG_VAL STATIC DINT 54 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 从长度测量开始的实际位

置值

END_VAL STATIC DINT 58 -5x108 至 
+5x108 个脉冲

0 长度测量结束的实际位置

值

LEN_VAL STATIC DINT 62 0 至 109 个脉冲 0 测量长度

参数 ERROR 和  STATUS
如果检测到错误，则将输出参数 ERROR 设置为 TRUE。 STATUS 参数将显示出错的原因。

STATUS 错误

代码

说明

W#16#2001 指令错误，请使用 DIGITAL 指令。

W#16#2004 通道编号 (CHANNEL) 错误。 请将通道编号设置为“0”。
W#16#3001 由于在同一个调用中发生作业错误，因此拒绝进给作业。 请更正相关的 

JOB 参数。

W#16#3002 电机运行期间，不允许更改参数 MODE_IN。 请等待，直至当前的定位结

束。

W#16#3003 未知操作模式 (MODE_IN)。 允许的操作模式为：1（点动）、3（搜索参

考）、4（相对增量模式）和 5（绝对增量模式）。

W#16#3004 同一时间只允许一个启动请求。 有效的启动请求为 DIR_P、DIR_M 或 
START。

W#16#3005 在“绝对增量模式”操作模式下，只允许 START 操作。 可以通过 DIR_P 或 
DIR_M 启动进给。

W#16#3006 对于线性轴和“绝对增量模式”，不允许使用 DIR_P 和 DIR_M。 通过 
START 启动进给。

W#16#3007 轴未同步。 只有已同步的轴才可以采用“绝对增量模式”。

W#16#3008 离开工作区域。 仅在点动模式下，才允许进给返回工作区域。

W#16#3101 由于参数未分配给轴，因此未启用启动。 请通过硬件组态，为“定位”子

模块分配参数。

W#16#3102 由于未设置电机启用，因此未启用启动。请通过指令 (DRV_EN=TRUE) 设置

“电机启用”。 

指令
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STATUS 错误

代码

说明

W#16#3103 由于设置了 STOP，因此未启用启动。 请通过指令 (STOP = FALSE) 删除 
STOP。

W#16#3104 由于正在定位轴，因此未启用启动 (WORKING=TRUE)。 请等待，直至当

前的定位结束。

W#16#3105 由于至少还有一个未决错误尚未得到确认，因此未启用启动。 首先，请排

除并解决所有的外部错误，然后再重新启动进给。

W#16#3201 SPEED 的默认值错误。 对于通过数字量输出进行定位，仅允许使用“慢速” 
(0) 和“快速” (1)。

W#16#3301 转换/停止差值过高。 请将转换/停止差值的 大值设置为 108。

W#16#3303 转换差值过低。 转换差值必须大于或等于停止差值。

W#16#3304 停止差值过低。 停止差值至少为目标区域值的一半。

W#16#3401 目标的默认值在工作区域之外。 对于线性轴和绝对增量模式，目标的默认

值必须在软件限位开关（包括软件限位开关）的范围之内。

W#16#3402 目标的默认值错误。 对于旋转轴，目标的默认值必须大于“0”并且小于旋

转轴的端值。

W#16#3403 距离规范错误。 相对增量模式下的进给距离必须为正数。

W#16#3404 距离规范错误。 计算出的绝对目标坐标必须大于 -5x108。

W#16#3405 距离规范错误。 计算出的绝对目标坐标必须大于 -5x108。

W#16#3406 距离规范错误。 计算出的绝对目标坐标必须在工作区域（+/‑ 目标区域的

一半）内。

W#16#3501 进给距离过大。 目标坐标 + 实际的剩余距离必须大于或等于 -5x108。

W#16#3502 进给距离过大。 目标坐标 + 实际的剩余距离必须小于或等于 5x108。

W#16#3503 进给的距离不足。 正向的进给距离必须大于指定的正向停止差值。

W#16#3504 进给的距离不足。 反向的进给距离必须大于指定的反向停止差值。

W#16#3505 进给距离不足或限位开关正向移动已过量。 上一次正向靠近的目标（工作

区域或进给范围限值）距离当前位置过近。

W#16#3506 进给距离不足或限位开关反向移动已过量。 上一次反向靠近的目标（工作

区域或进给距离限值）距离当前位置过近。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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作业错误 (JOB_ERR = TRUE)
如果检测到错误，则将参数 JOB_ERR 设置为 TRUE。 JOB_STAT 参数将显示出错的原因。

事件类别的错

误代码

说明

W#16#4001 参数未分配给轴。 请通过硬件组态，为“定位”子模块分配参数。

W#16#4002 由于正在进行定位，因此不能执行作业。 只有当前未进行定位时，才能执

行作业。 请等待，直至 WORKING = FALSE，然后重复执行该作业。

W#16#4004 未知作业。 请检查作业 ID，然后重复执行该作业。

W#16#4101 对于线性轴，参考点坐标不能在工作区域的限值之外。

W#16#4102 对于线性轴，指定的参考点坐标 + 实际的剩余距离必须大于或等于 -5x108。

W#16#4103 对于线性轴，指定的参考点坐标 + 实际的剩余距离必须大于或等于 5x108。

W#16#4104 对于线性轴，指定的参考点坐标 + 与进给启动点的实际差值必须大于或等

于 -5x108。

W#16#4105 对于线性轴，指定的参考点坐标 + 与进给启动点的实际差值必须小于或等

于 5x108。

W#16#4106 对于旋转轴，参考点坐标应大于 0 且应小于或等于旋转轴的端值。

外部错误 (ERR)
该工艺将监视进给、进给的范围以及所连接的外围设备。 其前提条件是事先开启了“电

机”、“轴”和“编码器”参数画面中的监视。 
触发单元监视时，报告发生外部错误。 无论启动哪些函数，都可能发生外部。 必须通过 
ERR_A = TRUE，确认外部错误。

将通过参数 ERR 中的一个设定位指示外部错误 (WORD)。

监视 错误代码 ERR-WORD 中的位

脉冲丢失（零标记） W#16#0004 2
进给范围 W#16#0800 11
工作区域 W#16#1000 12
过程值 W#16#2000 13
目的接近 W#16#4000 14
目标区域 W#16#8000 15

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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系统错误

将通过 BIE（二进制结果） = FALSE 指示系统错误。 读/写背景 DB 时出错或多次调用该指令

将触发系统错误。

COUNT： 控制计数器 (S7-300)

说明 
“COUNT”指令用于控制用户程序的计数器。

可提供下列功能：

• 通过软件门 SW_GATE 来启动/停止计数器

• 启用/控制输出 DO
• 接收状态位 STS_CMP、STS_OFLW、STS_UFLW 和 STS_ZP
• 接收当前的计数器值 COUNTVAL
• 读/写内部计数器寄存器的作业

• 接收当前的周期长度 TIMEVAL

参数

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

LADDR Input WORD 0 取决于 CPU W#16#030
0

用户在硬件组态期间指

定的子模块 I/O 地址。

如果输入地址和输出地

址不一致，必须指定两

个地址中较低的地址。

CHANNEL Input INT 2 CPU 312C： 0 至 1
CPU 313C： 0 至 2
CPU 314C： 0 至 3

0 通道编号

SW_GATE Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 用于启动/停止计数器的

软件门

CTRL_DO Input BOOL 4.1 TRUE/FALSE FALSE 启用输出

SET_DO Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 控制输出 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

JOB_REQ Input BOOL 4.3 TRUE/FALSE FALSE 触发作业（上升沿）

JOB_ID Input WORD 6 W#16#0000
作业不起作用

W#16#0001

写入计数值

W#16#0002

写入加载值

W#16#0004

写入比较值

W#16#0008

写入滞后

W#16#0010

写入脉冲宽度

W#16#0082
读取加载值

W#16#0084
读取比较值

W#16#0088
读取滞后

W#16#0090
读取脉冲宽度

W#16#000
0

作业编号

JOB_VAL Input DINT 8 -231 至 
+231 -1

0 写作业的值。

STS_GATE Output BOOL 12.0 TRUE/FALSE FALSE 内部门的状态

STS_STRT Output BOOL 12.1 TRUE/FALSE FALSE 硬件门的状态（开始输

入）

STS_LTCH Output BOOL 12.2 TRUE/FALSE FALSE 锁存输入的状态

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

STS_DO Output BOOL 12.3 TRUE/FALSE FALSE 输出状态

STS_C_DN Output BOOL 12.4 TRUE/FALSE FALSE 反向的状态。 
总是显示上一次的计数

方向。 首次调用该指令

后，STS_C_DN 的值为 
FALSE。

STS_C_UP Output BOOL 12.5 TRUE/FALSE FALSE 正向的状态

总是显示上一次的计数

方向。 首次调用该指令

后，STS_C_UP 的值为 
TRUE。

COUNTVAL Output DINT 14 -231 至 
+231 -1

0 实际计数值 

LATCHVAL Output DINT 18 -231 至 
+231 -1

0 实际锁存值

JOB_DONE Output BOOL 22.0 TRUE/FALSE TRUE 可以启动新作业

JOB_ERR Output BOOL 22.1 TRUE/FALSE FALSE 作业错误

JOB_STAT Output WORD 24 0 至 W#16#FFFF 0 作业错误编号 

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

如果通过组态界面将参数“输出响应”设置成“不比较”，则可能出现以下情况：

• 以常规的切换方式，切换该输出。

• 输入参数 CTRL_DO 和 SET_DO 未激活。

• 状态位 STS_DO 和 STS_CMP（IDB 中的状态比较器）保持为复位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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未分配给块的参数（静态本地数据）：

参数 声明 数据类

型

地址

（背景 
DB）

取值范围 默认值 说明

STS_CMP STATIC BOOL 26.3 TRUE/FALSE FALSE 状态比较器。 
可通过 RES_STS 复位。

状态位 STS_CMP 指示是否满足比

较器的比较条件。

STS_CMP 还将指示是否设置了输

出 (STS_DO = TRUE)。
STS_OFLW STATIC BOOL 26.5 TRUE/FALSE FALSE 溢出状态

可通过 RES_STS 复位。

STS_UFLW STATIC BOOL 26.6 TRUE/FALSE FALSE 下溢状态

可通过 RES_STS 复位。

STS_ZP STATIC BOOL 26.7 TRUE/FALSE FALSE 过零状态

可通过 RES_STS 复位。

只设置主计数无方向的计数器。 
指示是否发生过零。 当计数器设

置为 0 时或当计数器从加载值 = 0 
开始计数时，也会进行设置。

JOB_OVAL STATIC DINT 28 -231 至 
+231 -1

0 读任务的输出值。

RES_STS STATIC BOOL 32.2 TRUE/FALSE FALSE 接收状态位。

复位状态位 STS_CMP、
STS_OFLW、STS_UFLW 和 
STS_ZP。
要复位状态位，需要调用该指令

两次。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 JOB_ERR 和 JOB_STAT
如果作业出错，则 JOB_ERR = TRUE。 在 JOB_STAT 中，将显示详细的错误原因。

事件类别的错误代

码

说明

W#16#0121 比较值过小。

W#16#0122 比较值过大。

W#16#0131 滞后过小。

W#16#0132 滞后过大。

W#16#0141 脉冲宽度过小。

W#16#0142 脉冲宽度过大。

W#16#0151 加载值过小。

W#16#0152 加载值过大。

W#16#0161 计数器值过小。

W#16#0162 计数器值过大。

W#16#01FF 作业编号无效。

系统错误

如果发生系统错误，则 BIE（二进制结果） = FALSE。 

事件类别的错误代

码

说明

W#16#8001 操作模式错误或参数错误。 请在硬件组态期间设置正确的操作模式，

或使用与设置操作模式相应的指令。

W#16#8009 通道编号无效。 将通道编号设置为 ≤ 3 （该值取决于 CPU 类型）。

FREQUENC： 控制频率测量 (S7-300)

说明 
可以使用“FREQUENC”指令操作用户程序中的频率计。

可提供下列功能：

• 通过软件门 SW_GATE 来启动/停止

• 启用/控制输出 DO

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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• 接收状态位 STS_CMP、STS_OFLW 和 STS_UFLW
• 接收当前的频率值 MEAS_VAL
• 读/写内部频率计数器寄存器的作业

参数

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 
DB）

取值范围 默认值 说明

LADDR Input WORD 0 取决于 CPU W#16#0300 用户在硬件组态期间指定

的子模块 I/O 地址。

如果输入地址和输出地址

不一致，必须指定两个地

址中较低的地址。

CHANNEL Input INT 2 CPU 312C： 
0 至 1
CPU 313C：
0 至 2
CPU 314C：
0 至 3

0 通道编号

SW_GATE Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 用于启动/停止频率测量的

软件门

MAN_DO Input BOOL 4.1 TRUE/FALSE FALSE 启用手动输出控制

SET_DO Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 控制输出

JOB_REQ Input BOOL 4.3 TRUE/FALSE FALSE 触发作业（上升沿）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

地址（背

景 
DB）

取值范围 默认值 说明

JOB_ID Input WORD 6 W#16#0000 = 
任务不起作用

W#16#0001 = 
写入下限

W#16#0002 = 
写入上限

W#16#0004 = 
写入积分时间

W#16#0081 = 
读取积分时间

W#16#0082 = 
读取上限

W#16#0084 = 
读取积分时间

0 作业编号 

JOB_VAL Input DINT 8 -231 至 
+231 -1

0 写作业的值。

STS_GATE Output BOOL 12.0 TRUE/FALSE FALSE 内部门的状态

STS_STRT Output BOOL 12.1 TRUE/FALSE FALSE 硬件门的状态（开始输入）

STS_DO Output BOOL 12.2 TRUE/FALSE FALSE 输出状态

STS_C_DN Output BOOL 12.3 TRUE/FALSE FALSE 反向的状态。 
总是显示上一次的计数方

向。 首次调用该指令后，

STS_C_DN 的值为 FALSE。
STS_C_UP Output BOOL 12.4 TRUE/FALSE FALSE 正向的状态 

总是显示上一次的计数方

向。 首次调用该指令后，

STS_C_UP 的值为 TRUE。
MEAS_VAL Output DINT 14 0 至 +231 -1 0 实际频率值

COUNTVAL Output DINT 18 -231 至 
+231 -1

0 实际计数值（当门在 0 开
启时启动）

JOB_DONE Output BOOL 22.0 TRUE/FALSE TRUE 可以启动新作业

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

地址（背

景 
DB）

取值范围 默认值 说明

JOB_ERR Output BOOL 22.1 TRUE/FALSE FALSE 作业错误

JOB_STAT Output WORD 24 W#16#0000 至 
W#16#FFFF

W#16#0000 作业错误编号 

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

如果通过组态界面将参数“输出响应”设置成“不比较”，则可能出现以下情况：

• 以常规的切换方式，切换该输出。

• 输入参数 MAN_DO 和 SET_DO 未激活。

• STS_DO 状态位保持为复位状态。

参数未互连到块（不带预留参数的静态局部数据 RESxx）：

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

STS_CMP STATIC BOOL 26.3 TRUE/FALSE FALSE 测量状态结束 
可通过 RES_STS  复位。

每当超出时间间隔后，测

量值会进行更新。 此时，

将通过状态位 STS_CMP 报
告测量结束。

STS_OFLW STATIC BOOL 26.5 TRUE/FALSE FALSE 溢出状态

可通过 RES_STS 复位。

STS_UFLW STATIC BOOL 26.6 TRUE/FALSE FALSE 下溢状态 
可通过 RES_STS 复位。

JOB_OVAL STATIC DINT 28 -231 至 231 -1 0 读任务的输出值。

RES_STS STATIC BOOL 32.2 TRUE/FALSE FALSE 接收状态位。

复位状态位 STS_CMP、
STS_OFLW 和 
STS_UFLW。 
要复位状态位，需要调用

该指令两次。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 JOB_ERR 和 JOB_STAT
如果作业出错，则 JOB_ERR = TRUE。 在 JOB_STAT 中，将显示详细的错误原因。

事件类别的错误

代码

说明

W#16#0221 积分时间过短。

W#16#0222 积分时间过长。

W#16#0231 频率下限过低。

W#16#0232 频率上限过高。

W#16#0241 频率上限过低。

W#16#0242 频率上限过高。

W#16#02FF 作业编号无效。

系统错误

如果发生系统错误，则 BIE（二进制结果） = FALSE。 

事件类别的错误

代码

说明

W#16#8001 操作模式错误或参数错误。 请在硬件组态期间设置正确的操作模式，或

使用与设置操作模式相应的指令。

W#16#8009 通道编号无效。 将通道编号设置为 ≤ 3 （该值取决于 CPU 类型）。

PULSE： 控制脉冲宽度调制 (S7-300)

说明 
使用“PULSE”指令，可控制用户程序的脉宽调制。

可提供下列功能：

• 通过软件门 SW_EN 来启动/停止

• 启用/控制输出 DO
• 接收状态位 STS_EN、STS_STRT 和 STS_DO
• 输入该输出值

• 读/写寄存器的作业

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 含义

LADDR Input WORD 0 取决于 CPU W#16#0300 用户在硬件组态期间指定

的子模块 I/O 地址。

如果输入地址和输出地址

不一致，必须指定两个地

址中较低的地址。

CHANNEL Input INT 2 CPU 312C：
0 至 1
CPU 313C：
0 至 2
CPU 314C：
0 至 3

0 通道编号

SW_EN Input BOOL 4.0 TRUE/FALSE FALSE 用于启动/停止输出的软件

门

MAN_DO Input BOOL 4.1 TRUE/FALSE FALSE 启用手动输出控制

SET_DO Input BOOL 4.2 TRUE/FALSE FALSE 控制输出 
OUTP_VAL Input INT 6.0 在 ppm 中： 

0 至 1000
对于 S7 模拟

值：

0 至 27648

0 默认的输出值 
如果输入了一个大于 
1000 或 27648 的值，则 
CPU 会将默认值限定为 
1000 或 27648

JOB_REQ Input BOOL 8.0 TRUE/FALSE FALSE 触发作业（上升沿）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 含义

JOB_ID Input WORD 10 W#16#0000 = 
任务不起作用

W#16#0001 = 
写入周期长度

W#16#0002 = 
写入接通延时

W#16#0004 = 
写入 小脉冲宽

度

W#16#0081 = 
读取周期长度

W#16#0082 = 
读取接通延时

W#16#0084 = 
读取 小脉冲宽

度

W#16#0000 作业编号

JOB_VAL Input DINT 12 -231 至 +231 -1 0 写作业的值。

STS_EN Output BOOL 16.0 TRUE/FALSE FALSE 启用状态

STS_STRT Output BOOL 16.1 TRUE/FALSE FALSE 硬件门的状态（开始输入）

STS_DO Output BOOL 16.2 TRUE/FALSE FALSE 输出状态

JOB_DONE Output BOOL 16.3 TRUE/FALSE TRUE 可以启动新作业

JOB_ERR Output BOOL 16.4 TRUE/FALSE FALSE 作业错误

JOB_STAT Output WORD 18 W#16#0000 至 
W#16#FFFF

W#16#0000 作业错误编号

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

未分配给块的参数（静态本地数据）：

参数 声明 数据类

型

地址（背

景 DB）
取值范围 默认值 说明

JOB_OVAL Output DINT 20 -231 至 231 -1 0 读任务的输出值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 JOB_ERR 和 JOB_STAT
如果作业出错，则 JOB_ERR = TRUE。 在 JOB_STAT 中，将显示详细的错误原因。

事件类别的错误

代码

说明

W#16#0411 周期过短。

W#16#0412 比较值过大。

W#16#0421 接通延时过短。

W#16#0422 接通延时过长。

W#16#0431 小脉冲宽度过小。

W#16#0432 小脉冲宽度过长。

W#16#04FF 作业编号无效。

系统错误

如果发生系统错误，则 BIE（二进制结果） = FALSE。 

事件类别的错误

代码

说明

W#16#8001 操作模式错误或参数错误。 请在硬件组态期间设置正确的操作模式，或

使用与设置操作模式相应的指令。

W#16#8009 通道编号无效。 将通道编号设置为 ≤ 3 （该值取决于 CPU 类型）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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4.2.5 通信 (S7-300, S7-400)

4.2.5.1 常见参数和错误信息 (S7-300, S7-400)

S7 基本通信指令的常见参数 (S7-300, S7-400)

REQ 参数

输入参数 REQ (request to activate) 是电平触发的控制参数， 它用于触发作业（数据传送或

连接终端）：

• 如果针对当前未处于活动状态的作业调用该指令，将通过 REQ = 1 启动此作业。如果在

第一次调用指令时仍没有与通信伙伴进行连接，那么将在启动数据传送前建立连接。

• 如果已启动了某个作业，但在再次针对该作业调用此指令前其尚未完成启动操作，那么

指令便不会求解 REQ。

参数 REQ_ID（仅“X_SEND”和“X_RCV”）
输入参数 REQ_ID 用来标识要发送的数据。 该参数通过发送 CPU 的操作系统传递到通信伙伴 
CPU 的“X_RCV (页 9048)”指令中。

在下列情况下，接收端需要有 REQ_ID 参数

• 如果在一个发送 CPU 上通过不同的 REQ_ID 参数多次调用“X_SEND (页 9046)”指令，并

将数据传送到通信伙伴。

• 如果使用“X_SEND (页 9046)”指令将数据从多个发送 CPU 发送到一个通信伙伴。

通过求解 REQ_ID，可以将接收到的数据保存到不同的存储区域。

参数 RET_VAL 和 BUSY
S7 基本通信指令异步执行，即处理某个作业需要进行多次调用。输出参数 RET_VAL 和 BUSY 
用于指示作业状态。

另请参见：同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CONT 参数

输入参数 CONT (continue) 是一个控制参数。 通过使用该参数，确定在作业完成后是否仍要

保持与通信伙伴的连接。

• 如果在第一次调用时选择了 CONT=0，那么在数据传送完成后，连接被再次终止。 在与

新的通信伙伴交换数据时，连接将再次可用。

此方法确保在实际使用时才占用连接资源。

• 如果在第一次调用时选择了 CONT=1，那么在数据传送完成后仍保持连接。

例如在两个站之间循环交换数据时，此方法很有用。

说明

还可以使用“X_ABORT (页 9057)”或“I_ABORT (页 9039)”来明确中止通过 CONT=1 建立

的连接。

非组态 S7 连接的通信指令错误信息 (S7-300, S7-400)

显示  
可以将下表中指定的“X_SEND (页 9046)”、“X_RCV (页 9048)”、“X_GET (页 9053)”、

“X_PUT (页 9055)”、“X_ABORT (页 9057)”、“I_PUT (页 9037)”、“I_GET (页 9035)”和
“I_ABORT (页 9039)”指令的“实际”错误信息按如下分类：

错误代码

(W#16#...)
说明

809x 运行指令的 CPU 中的错误

80Ax 永久通信错误

80Bx 通信伙伴中的错误

80Cx 临时错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表包含了这些指令的特定错误信息。

错误代码

(W#16#...)
说明（常规） 说明（特定于指令）

0000 执行已经正确地完成。 "对于“X_ABORT (页 9046)”和
“I_ABORT (页 9039)”：REQ=1，且未建

立指定连接。

"对于“X_RCV (页 9048)”：EN_DT=1 
且 RD=NIL

00xy - "对于 NDA=1 且 RD<>NIL 时的“X_RCV 
(页 9048)”：RET_VAL 包含接收到的数

据块 (EN_DT=0) 或复制到 RD 的数据块 
(EN_DT=1) 的长度。

"对于“X_GET (页 9053)”：RET_VAL 包
含接收到的数据块的长度。

"对于“I_GET (页 9035)”：RET_VAL 包
含接收到的数据块的长度。

7000 - "对于“X_SEND (页 9046)”、“X_GET 
(页 9053)”、“X_PUT (页 9055)”、
“X_ABORT (页 9057)”、“I_GET 
(页 9035)”、“I_PUT (页 9037)”和
“I_ABORT (页 9039)”：通过 REQ=0 调
用（进行无处理调用），BUSY 值为

“0”，未进行数据传送。

"对于“X_RCV (页 9048)”：
EN_DT=0/1 且 NDA=0

7001 REQ=1 时第一次调用： 已触发数据

传送；BUSY 值为“1”。
-

7002 中间调用（与 REQ 无关）：数据传

送已激活；BUSY 值为“1”。
"对于“X_ABORT (页 9057)”和

“I_ABORT (页 9039)”：REQ=1 时进行

中间调用

8090 指定的通信伙伴目标地址无效，例

如：

• 错误 IOID
• 存在错误基址

• 错误 MPI 地址 (> 126)

-

指令
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错误代码

(W#16#...)
说明（常规） 说明（特定于指令）

8092 SD 或 RD 有错，例如，不允许寻址本

地数据区域。

"对于“X_SEND (页 9046)”，例如

• SD 长度非法

• SD=NIL 非法

"对于“X_RCV (页 9048)”，例如

• 接收到的数据超出了 RD 指定的区域

的容量

• RD 的数据类型为 BOOL，但接收到

的数据长于一个字节。

"对于“X_GET (页 9053)”和“I_GET 
(页 9035)”，例如

• RD 长度非法

• RD 的长度或数据类型与接收到的数

据不匹配。

• RD=NIL 非法。

"对于“X_PUT (页 9055)”和“I_PUT 
(页 9037)”，例如

• SD 长度非法

• SD=NIL 非法

8095 该块正在处理之中，但其优先级较

低。

 

80A0 接收到的确认出错 "对于“X_PUT (页 9055)”和“I_PUT 
(页 9037)”：
通信伙伴不支持发送 CPU 的 SD 中指定

的数据类型。

80A1 通信问题： 取消现有连接后调用的

指令

"对于“AS_DIAL (页 9063)”：
• 由于“AS_DIAL”未设置任何远程连

接，通信指令处理被本地 TS 适配器

拒绝。

• 在处理通信指令期间，中止了到远

程 TS 适配器的远程连接。

80B0 对象不可访问，例如，未加载 DB 对于“X_GET (页 9053)”、“X_PUT 
(页 9055)”、“I_GET (页 9035)”和
“I_PUT (页 9037)”可行

80B1 指针 ANY 出错。 要传送的数据区域

长度不正确。

-

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明（常规） 说明（特定于指令）

80B2 硬件错误：模块不存在

• 组态的插槽未占用。

• 实际模块类型与目标类型不匹配。

• 无可用分布式 I/O。

• 相应 SDB 中没有该模块的条目。

对于“X_GET (页 9053)”、“X_PUT 
(页 9055)”、“I_GET (页 9035)”和
“I_PUT (页 9037)”可行。

80B3 只能读或只能写数据，例如，DB 写
保护

对于“X_GET (页 9053)”、“X_PUT 
(页 9055)”、“I_GET (页 9035)”和
“I_PUT (页 9037)”可行。

80B4 指针 ANY 的数据类型错误，或不允

许指定数据类型 ARRAY。
"对于“X_GET (页 9053)”、“X_PUT 
(页 9055)”、“I_GET (页 9035)”和
“I_PUT (页 9037)”：通信伙伴不支持 
VAR_ADDR 中指定的数据类型。

80B5 执行由于模式非法被拒绝 对于“X_SEND (页 9046)”可行。

通过“AS_DIAL (页 9063)”：
• 由于“AS_DIAL”的“DIAL”函数尚未完

成，通信指令处理被本地 TS 适配器

拒绝。

• 即使已为 AS-AS 远程耦合设置了远

程连接，仍会请求“AS_DIAL”的 DIAL 
函数。

80B6 接收到的确认包含未知的错误代码。 -
80B7 传送数据的数据类型和/或长度与要

写入数据类型和/或长度的伙伴 CPU 
上的区域不符。

对于“X_PUT (页 9055)”和“I_PUT 
(页 9037)”：

80B8 - "对于“X_SEND (页 9046)”：通信伙伴

的“X_RCV (页 9048)”拒绝验收数据 
(RD=NIL)。

80B9 - "对于“X_SEND (页 9046)”：数据块由

通信伙伴标识（EN_DT=0 时调用

“X_RCV (页 9048)”），因为伙伴处于 
STOP 模式而未输入到用户程序中。

80BA 通信伙伴响应与通信帧不符。 -
80C0 指定的连接正在由其它作业使用。 -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...)
说明（常规） 说明（特定于指令）

80C1 执行指令的 CPU 上的资源不足，例

如：

• 模块上正在执行的各种发送作业

已达到 大数量。

• 正在使用连接资源，例如接收数

据。

-

80C2 通信伙伴上资源短缺，例如：

• 通信伙伴当前正在处理 大数量

的作业。

• 所需的资源（存储器等）被占用。

• 工作存储器容量不足。 （压缩存

储器）。

通过“AS_DIAL (页 9063)”：
• 远程 CPU 上资源短缺。

• 具有 MPI 地址的远程 CPU 不可用或

不存在。

80C3 建立连接时出错，例如：

• 本地 S7 站未连接到 MPI 子网。

• 在 MPI 子网中寻址到本地站。

• 不再能访问通信伙伴。

• 远程伙伴上资源短缺

-

4.2.5.2 S7 通信 (S7-300, S7-400)

S7 通信指令概述 (S7-300, S7-400)

分类  
S7 通信需要对连接进行组态。 用户程序中，可以通过各种指令调用已集成的通信函数。

这些指令可以分为以下几类：

• 数据交换指令

• 操作模式更改指令

• 操作模式查询指令

• 用于查询连接的各种指令

说明

如果 S7-300 CPU 没有以太网接口，则需要使用 S7-300 产品系列中的 SIMATIC NET CP 
(页 8704) 来执行 S7-300 指令。 详细信息，请参见相关文档。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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数据交换指令  
数据交换通信指令用于实现两个通信伙伴之间的数据交换。 如果通信指令仅存在于本地模

块上，则称之为单端组态数据交换。 如果通信指令不仅存在于本地模块，也存在于远程模

块之上，则称之为双端组态数据交换。

指令 简要说明

"USEND 
(页 8329)" /
"URCV 
(页 8332)"

快速非确认型的数据交换，与通信伙伴上的通信函数 ("URCV") 的顺序处理无关

（例如，运行和维护报警）。 这意味着，通信伙伴上的 新数据可以覆盖掉

原来的数据。

"BSEND 
(页 8335)" /
"BRCV 
(页 8338)"

将数据块安全地传送至通信伙伴。 这意味着，通信伙伴上的接收功能 ("BRCV") 
已经接收到数据之后，数据发送过程才算结束。

"GET 
(页 8323)"

在程序控制下读取变量，该功能无需通信伙伴用户程序中的任何其它通信函

数。

"PUT 
(页 8326)"

在程序控制下写入变量，该功能无需通信伙伴用户程序中的任何其它通信函

数。

"PRINT 
(页 8356)"

将数据发送至打印机（仅适用于 S7-400： CP441）。

操作模式更改指令 
使用操作模式更改指令，可以控制远程设备的操作模式。

用于更改操作模式的数据交换指令采用单端组态方式。

指令 简要说明

"START 
(页 8363)"

当 S7-300/400 CPU 处于 STOP 模式时，该指令可以触发其暖启动过程。

"STOP 
(页 8365)"

S7-300/400 CPU 处于 RUN、HOLD 或者启动模式时，该指令可以使其处于 
STOP 模式。

"RESUME 
(页 8367)"

当 S7-400 CPU 处于 STOP 模式时，该指令可以触发其热启动过程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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操作模式查询指令 
使用操作模式查询指令，可以获得远程设备操作模式的相关信息。

使用 "STATUS" 指令时，数据交换在单端进行组态；使用 "USTATUS (页 8372)" 指令时，数据

交换在双端进行组态。

指令 简要说明

"STATUS 
(页 8369)"

在用户请求时为用户提供通信伙伴 (S7-400 CPU) 的操作模式。

"USTATUS 
(页 8372)"

如果已经设置了相应的连接属性（发送操作模式消息），则在 S7-400 CPU 的
操作模式发生更改时，该指令会接收到 S7-400 CPU 的操作模式信息。

连接查询指令 

S7-400 指令 S7-300 指令 简要说明

"CONTROL 
(页 8354)"

- 查询属于某个指令实例的连接的状态。

- "C_CNTRL 
(页 8342)"

使用连接 ID 查询连接的状态。

说明

也可以使用指令 "C_DIAG (页 7606)" 诊断当前的连接状态（仅适用于 S7-400）。

数据一致性 (S7-300, S7-400)

定义 
并发过程可以同步更改的数据区称为一致性数据区。 因此，将其大小超出一致性数据区的

数据区可作为一个整体。

这意味着，其大小超出一致性数据区的连续数据区中，可能同时包含新的数据块和旧的一致

性数据块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

如果中断通信块的执行过程（例如，由优先级更高的硬件中断 OB 中断），则会出现不一致

性现象。 如果该 OB 中的用户程序对已由该通信块局部处理的数据进行更改，则传送数据开

始于：

• 部分开始于处理硬件中断之前

• 部分开始于处理硬件中断之后

这意味着，这些数据是不一致的（不连续）。

结论

传输大型数据包时，如果需要保证被传输数据的一致性，则不能中断传输过程。 可以通过

延长 CPU 的中断响应时间，来避免中断传输过程。

SIMATIC 的数据一致性

• 如果用户程序中包含通信函数（例如，用于访问普通数据的 "BSEND (页 8335)" / "BRCV 
(页 8338)"），则可能要协调对该数据区的访问。例如，使用 DONE 参数。 据此，在用

户程序中，可以确保采用通信块本地传输的通信区的数据一致性。

• 然而，对于 S7 通信函数（例如， "PUT (页 8326)" / "GET (页 8323)" 或者使用 OP 通信的读/
写函数），在编程或者组态时就必须考虑到一致性数据区的大小。这是因为，目标设备

（服务器）的用户程序中没有可用于同步用户程序中通信数据的通信块。

• 使用 S7-300 时，在操作系统的循环控制点，在保持数据一致性的情况下将通信数据复制

到各个块（每块为 32 字节）中的用户存储器。 对于大型数据区，无法确保数据的一致

性。 如果要求达到规定的数据一致性，则用户程序中的通信数据不应超过 32 个字节（

多为 8 个字节，视具体版本而定）。

• 与此不同是，在 S7-400 中，通信数据的处理不是在循环控制点、而是在程序循环期间的

固定时间片内完成。 变量的一致性则由系统保证。

• 因此，使用指令 "PUT (页 8326)" / "GET (页 8323)" 或者在读/写变量（例如，由 OP 或 OS 读/
写）时可以在保持一致性的情况下访问这些通信区。

说明

关于数据一致性的其它信息，请参见具体指令的描述信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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S7 通信指令的常见参数 (S7-300, S7-400)

分类  
S7 通信指令的参数按照功能可以分为以下五类：

1. 控制参数用于激活某条指令。

2. 寻址参数用于远程通信伙伴的寻址。

3. 发送参数用于指向将发送至远程伙伴的数据区。

4. 接收参数用于指向将从远程伙伴接收数据的存放数据区。

5. 状态参数用于监控指令是否正确地完成任务，也可以用来分析已经出现的错误。

控制参数

调用该指令时，仅当相应的控制参数持有某个确定值（例如，被置位），或者自前一次调用

后该值发生了某个特定改变（例如，上升沿），才会激活数据交换功能。

说明

S7-300 的首次调用

对于首次调用，参数 REQ  被设置为 FALSE 。

寻址参数

参数 说明

ID 请参见本地连接说明（由连接组态指定）。 注： S7 通信指令中不得使用 ID 
W#16#EEEE。

R_ID 使用参数 R_ID，可以指定一个发送和接收指令对： 发送端和接收端的指令中

的参数 R_ID 必须相互匹配。

据此，通过同一个逻辑连接，可以实现多个指令对之间的通信。

• R_ID 的格式必须为：DW#16#wxyzWXYZ。
• 对于当前连接来说， R_ID 中指定的逻辑连接指令对必须具备惟一性。

指令
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参数 PI_NAME 的描述仅适用于相关指令（仅适用于 S7-400）。

说明

寻址参数 ID 和 R_ID
S7-300：  在运行期间，可以更改寻址参数 ID  和 R_ID 的设置。 前一个作业结束后，都会对

每个新作业验证新参数。

使用以下选项，可以减少背景数据块的数量，进而减少必需的工作存储器：

1. 借助变量 ID，通过单个背景数据块，可以使用多个连接。

2. 使用变量 R_ID，对于单个背景的单个作业，可以为其定义多个发送和接收指令对。

3. 可以组合使用情景 1 和情景 2.
请注意，在上一个作业完成之后，新参数才会生效。 激活发送操作时，发送端指令内的参数 
R_ID 必须与接收端的对应指令参数相匹配。

S7-400：  仅在首次调用指令或将实例装载到另一实例上时（从实例获得实参或预定义值），

才会对寻址参数 ID 和 R_ID 进行求值。 因此，在下一次暖启动或冷启动之前，首次调用将确

定与远程伙伴之间的通信关系（连接）。

状态参数 
使用状态参数，可以监视指令是否已经正确地完成自己的任务，或者，该指令是否仍处于运

行状态。 状态参数也可以用来显示错误。

说明

状态参数仅在一个循环之内有效。即，从当前调用开始后的第一条命令到下一次调用开始之

前。 因此，每一个指令循环之后，都必须对这些参数进行求值。

指令
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发送和接收参数  
如果仅使用了某个指令的部分发送或接收参数，则第一个未用参数必须为 NIL 指针，且被使

用参数必须彼此紧邻、中间不得存在间隔。

说明

S7-400 的首次调用

首次调用期间，指针将 ANY 定义本次作业可以传输的 大用户数据量。 根据该指针，将在 
CPU 的工作存储器中创建一个通信数据缓冲区，以确保数据的一致性。 该缓冲区 多可以

占用工作存储器中的 480 个字节。 CPU 处于 RUN 模式时，如果不使用 call 指令重新加载暖

启动或冷启动 OB，那么建议在该 OB 内中进行首次调用。 
在随后的调用中，可以发送/接收不超过首次调用的任意数据量。

对于该规则， "BSEND (页 8335)" 和 "BRCV (页 8338)" 指令是一个例外。 使用这些指令，每

个作业 多可以传输 64 KB 的数据。

对于双端组态通信指令 
• 发送端和接收端所使用的 SD_i 和 RD_i 参数的数量必须相匹配。

• 发送端和接收端彼此协同工作的参数 SD_i 和 RD_i 的数据类型也必须相互匹配。

• 参数 SD_i 所表示的数据发送量不得超出 RD_i 所定义的范围（不适用于 "BSEND 
(页 8335)" / "BRCV (页 8338)"）。

如果违反了上面的规则， 则会以 ERROR = 1 和 STATUS = 4 的方式来表示。

用户数量的容量  
使用 "USEND (页 8329)"、"URCV (页 8332)"、"GET (页 8323)" 和 "PUT (页 8326)" 等指令时，

待传输的数据量不得超过已定义的用户数据长度。 用户数据的 大容量取决于：

• 所使用的指令

• 通信伙伴。

对于带有 1 至 4 个变量的指令，可以确保的用户数据 小容量见下表：

指令 伙伴： S7-300 伙伴： S7-400
PUT / GET 160 个字节 400 个字节

USEND / URCV 160 个字节 440 个字节

BSEND / BRCV 32768/65534 个字节 65534 个字节

关于用户数据容量的详细信息，请参见相应 CPU 的技术数据。

指令
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准确的用户数据容量

如果上述用户数据容量不够的话，可以如下定义用户数据的 大字节长度：

• 首先，从下表中读取对于通信有效的数据块大小：

本地 CPU 远程 CPU 以字节为单位的数据块大小

S7-300 任意 240 (S7-300)
S7-400 S7-300 240 (S7-400)
S7-400 S7-400 480

• 使用该值，从下表中读出可能的 大用户数据长度（以字节为单位）作为所用参数的总

数量。 即使是区 SD_i、RD_i， 和 ADDR_i 的长度，也同样适用。 对于每个非偶数长度取

值范围，允许的用户数据 大长度都将减少 1 字节。

  所使用的 SD_i、RD_i、ADDR_i 参数的数量

数据块大小 指令 1 2 3 4
240 (S7-300) PUT/GET/

USEND
160 - - -

240（S7-300，通

过集成的接口）

PUT 212 - - -
GET 222 - - -
USEND 212 - - -

240 (S7-400) PUT 212 196 180 164
GET 222 218 214 210
USEND 212 - - -

480 PUT 452 436 420 404
GET 462 458 454 450
USEND 452 448 444 440

指令
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S7 通信指令的启动特性 (S7-300, S7-400)

要求 
以下描述适用于 S7-400，假定：

• 模块上已经有连接描述（SDB）。

• 已组态的连接均已建立。

• 对于每一条指令，ID 的实参均与已经组态的连接 ID 相匹配。

暖启动和冷启动

暖启动和冷启动期间，所有指令均设置为 NO_INIT 状态。 存储在背景数据块中的实参均保

持不变。

执行双端组态数据交换指令时的暖启动和冷启动

对于双端组态数据交换指令，两个模块通常不能同时执行暖启动或冷启动。 根据以下规则，

该指令将在后台进行调整。

• 接收块 ("URCV (页 8332)"、"BRCV (页 8338)") 将作如下响应：

– 在暖启动或冷启动时，如果指令已经接收到某个任务但未进行确认，则该指令会生成

一个序列中止帧 ("BRCV (页 8338)")，随后立即转变为 NO_INIT 状态。

– 对于 "BRCV (页 8338)"，即使传输序列已经中断，也可能会接收到另一个数据段。 将
在本地丢弃该数据段。

– 使用 "URCV (页 8332)" 时，状态 NO_INIT 会立即更改。

• 发送块（"USEND (页 8329)"、"BSEND (页 8335)"）将做如下响应：

– 如果指令"BSEND (页 8335)" 已经启动了一个任务序列，且尚未完成该任务序列，则在

暖启动或冷启动期间，该指令会发送一个序列中止命令。 此后，它会立即转变为 
NO_INIT 状态。 将在本地丢弃随后接收到的确认消息。

– 在要求执行暖启动或冷启动时，如果 "BSEND (页 8335)" 指令已经发出或接收到一个

序列中止命令， 则它立即变为 NO_INIT 状态。

– 对于其它的所有情况，或者指令仅发送报警信息（例如 "USEND (页 8329)"），则中

止本地处理，该指令会立即转换为 NO_INIT 状态。

执行单端组态数据交换指令时的暖启动和冷启动 
假定：连接建立之后，通信伙伴上的服务器将处于运行状态，即可以随时处理任务或输出报

警。

指令
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发出任务并希望收到确认消息的指令将作如下响应：

• 中止当前正在处理的工作，随后立即转换为 NO_INIT 状态。 如果暖启动或冷启动之前发

出的任务的确认消息在启动后才到达，则会在本地丢弃该确认消息。

• 接收到较早任务的确认消息之前，可能已经发出了新的任务。

输出或接收报警的指令将做如下响应：

• 中止当前正在处理的工作，随后立即转换为 NO_INIT 状态。

• 对于 "USTATUS (页 8372)"，将在本地丢弃 NO_INIT 和 DISABLED 状态期间到达的报警。

热启动

仅在暖启动或冷启动期间，才将 S7 通信指令设置为 NO_INIT 状态。 这意味着，它们的响应

动作类似于用户功能块，热启动之后，可以继续执行。

存储器复位

存储器复位将终止所有连接。  存储器复位之后，对于用户程序而言，暖启动或冷启动是唯

一可用的启动类型，因此会将所有的 S7 通信指令（如果有的话）均设置为 NO_INIT 状态，

并执行初始化。 连接终止时，存储器未复位的模块中的伙伴块将转换为 IDLE 、 ENABLED 或
者 DISABLED 状态，以做出响应。

S7 通信指令对错误的响应 (S7-300, S7-400)

简介 
以下章节描述 S7-400 中 S7 通信指令如何对问题做出响应。

连接终止

监视已分配给指令实例的连接是否发生中断。

指令
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连接被中断时，指令的响应动作取决于指令的内部状态：

• 如果在 IDLE 或者 ENABLED 状态期间检测到连接终止， 则指令的响应动作如下：

– 指令转换为 ERROR 状态，并通过输出参数 ERROR 和 STATUS 输出错误 ID “通信出现问

题”。

– 下一次调用时，指令将返回原来的状态，并再次检查连接。

• 如果指令不处于 IDLE 或 DISABLED 状态，则其响应动作如下：

– 指令会中止执行，并立即转换为 ERROR 状态，或者在下次调用时，通过输出参数 
ERROR 和 STATUS 输出错误 ID “通信出现问题”。

– 下次调用时，则指令将转换为 IDLE、DISABLED 或 ENABLED 状态。 处于 IDLE 和 
ENABLED 状态时，会再次检查连接。

在此期间，如果再次建立了连接，则也会执行该过程。

掉电

重新启动后，如果后备电池掉电则会终止所有已建立的连接。 因此，上述描述也同样适用

于所有的相关指令。

自动暖启动或冷启动之后，如果出现了后备电池掉电的情况，则关于连接终止以及暖启动或

冷启动的描述也同样适用。

在无后备电池自动执行暖启动或冷启动这种特殊情况下，恢复供电之后，将会自动执行存储

器复位操作。此时， S7 通信指令的响应动作将如 "S7 通信指令的启动特性 (页 8320)" 章节

所述。

对操作模式更改的响应

当操作模式在 STOP、STARTUP、RUN 和 HOLD 模式之间切换时，指令将仍处于其当前状态

（例外情况： 暖启动或冷启动期间，指令会变为 NO_INIT 状态)。 这种响应方式同时适用于

单端和双端组态通信指令。

用户程序的接口错误

指令运行期间出现错误时，指令始终会变为 ERROR 状态。 与此同时，输出参数 ERROR 将会

被设置为 "1"，且相应的错误 ID 会被赋给输出参数 STATUS。 在程序中，可以对该信息进行

评估。

指令
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可能错误的示例：

• 收集发送数据时出错。

• 将接收数据复制至接收区时出错（例如，试图访问某个并不存在的数据块）

• 已发送的数据区长度与伙伴指令所指定的接收区长度不一致。

GET： 从远程 CPU 读取数据 (S7-300, S7-400)

说明   
借助于该指令可在未通过 CP 进行连接时读取远程 CPU 数据。

• S7-300：  在 REQ 的上升沿读取数据。 在每一个 REQ  上升沿，都会使用参数 ID、ADDR_1 
和 RD_1 的值。 作业结束之后，可以为参数 ID、ADDR_1 和 RD_1 赋予新值。

• S7-400：  指令从控制输入 REQ  的上升沿开始执行。 要读出的区域的相关指针 (ADDR_i) 
随后会发送给伙伴 CPU。

远程伙伴会返回该数据。 下次调用时，会将所接收到的数据复制到已组态的接收区 (RD_i) 中。

请确保由参数 ADDR_i 和 RD_i 定义的区域在数量、长度和数据类型等方面都匹配。

如果状态参数 NDR 的值变为“1”，则表示该动作已经完成。 只有在前一读取过程已经结束之

后，才可以再次激活读取功能。

远程 CPU 则可以处于 RUN 模式或 STOP 模式。 如果读取数据时访问出错，或如果未通过数

据类型检查， 则会通过 ERROR 和 STATUS 输出错误和警告。

参数

下表列出了指令“GET”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活数据

交换功能。

ID Input WORD M、D 或常数 寻址参数 ID
另请参见：S7 通信指令的常见参数 
(页 8316)

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR： 
• 0：作业尚未启动，或仍在执行。

• 1: 作业已成功完成。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8323



参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR / 
STATUS

Output 
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR 和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS  的值为：

 0000H：既无警告也无错误

 <> 0000H：警告，详细信息请参见 
STATUS 。

• ERROR=1
出错。STATUS 提供了有关错误类型的

详细信息。

S7-300: 
ADDR_1
 
S7-400: 
ADDR_i 
(1≤ i ≤4)

InOut ANY S7-300：M、D

S7-400：
I、Q、M、D、T、
C

指向伙伴 CPU 上待读取区域的指针。

注：ANY 指针访问某个数据块时，必须始

终指定该数据块（例如：

P#DB10.DBX5.0 字节 10）。

传送数据结构（例如 Struct、Array）时，

参数 ADDR 处必须使用数据类型 CHAR, 
BYTE, WORD 或 DWORD。

S7-300: RD_1
 
S7-400: RD_i 
(1≤ i ≤4)

InOut ANY S7-300：M、D
 
S7-400：
I、Q、M、D、T、
C

指向本地 CPU 上用于输入已读数据的区域

的指针。

仅允许使用 BOOL 数据类型（不允许使

用：位数组），BYTE、CHAR、WORD、
INT、DWORD、DINT、REAL、 
COUNTER、TIMER。
注：ANY 指针访问某个数据块时，必须始

终指定该数据块（例如：

P#DB10.DBX5.0 字节 10）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 ERROR 和 STATUS
下表列出了关于由 "GET" 指令的参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如： 电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

• 同样适用于 S7-300：
– 已经超过了并行作业/实例的 大数量。

1 2 接收到伙伴设备的否定应答。 该功能无法执行。

1 4 接收区指针 RD_i 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 8 访问伙伴 CPU 时出错。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个不属于 "GET" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景数据块（补救措施： 再次装载相关背景 DB）。

1 20 • S7-400
工作存储器空间不足。补救措施： 减少存储器中的程序代码。

• S7-300
– 已经超过了并行作业/实例的 大数量

– CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需
要执行 STOP-RUN 切换。）

– 首次调用时，可能出现

1 27 仅适用于 S7-300：  CPU 中不存在该指令的函数代码。

数据一致性

如果做到以下几点，则可以使接收的数据保持一致：

初始化另一个作业之前，需要确定出接收区 RD_i 中当前已完全使用的部分。

指令
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PUT： 将数据写入远程 CPU (S7-300, S7-400)

说明     
借助于该指令可在未通过 CP 进行连接时将数据写入远程 CPU。
• S7-300：  在 REQ 的上升沿发送数据。 在每一个 REQ 上升沿，都会使用参数 ID、ADDR_1 

和 SD_1 的值。 作业结束之后，可以为参数 ID、ADDR_1 和 SD_1 赋予新值。

• S7-400：  指令从控制输入 REQ 的上升沿开始执行。 写入区指针 (ADDR_i) 和数据 (SD_i) 
随后会发送给伙伴 CPU。

远程伙伴将所需数据保存在该数据提供的地址之中，并返回一个执行应答。请确保由参数 
ADDR_i 和 SD_i 定义的区域在数量、长度和数据类型等方面都匹配。

如果没有出现错误，下一次调用时会用状态参数 DONE  =“1”来指示这一点。上一作业已经

结束之后，才可以再次激活写入过程。

远程 CPU 则可以处于 RUN 模式或 STOP 模式。如果写入数据时访问出错，或如果执行检查

出错，则会通过 ERROR  和 STATUS  输出错误和警告。

参数

下表列出了指令“PUT”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活数据

交换功能。

ID Input WORD M、D 或常数 寻址参数 ID
另请参见：S7 通信指令的常见参数 
(页 8316)

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE：
• 0: 作业未启动，或者仍在执行过程中

• 1: 作业已执行，且无任何错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR 和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS  的值为：

0000H：既无警告也无错误

 <> 0000H：警告，详细信息请参见 
STATUS。

• ERROR=1
出错。STATUS 提供了有关错误类型的

详细信息。

S7-300: 
ADDR_1
 
S7-400: 
ADDR_i
(1≤ i ≤4)

InOut ANY S7-300：M、D

S7-400：
I、Q、M、D、T、
C

指向伙伴 CPU 上用于写入数据的区域的指

针。

注：ANY 指针访问某个数据块时，必须始

终指定该数据块（例如：

P#DB10.DBX5.0 字节 10）。

传送数据结构（例如 Struct、Array）时，

参数 ADDR 处必须使用数据类型 CHAR、
BYTE、WORD 或 DWORD。

S7-300: SD_1
 
S7-400: SD_i 
(1≤ i ≤4)

InOut ANY S7-300：M、D
 
S7-400：
I、Q、M、D、T、
C

指向本地 CPU 上包含要发送数据的区域的

指针。

仅允许使用 BOOL 数据类型（不允许使

用：位数组），BYTE、CHAR、WORD、
INT、DWORD、DINT、REAL、 
COUNTER、TIMER。
注：ANY 指针访问某个数据块时，必须始

终指定该数据块（例如：

P#DB10.DBX5.0 字节 10）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 ERROR 和 STATUS
下表包含关于 PUT 指令的、通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如： 电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

• 同样适用于 S7-300：
– 已经超过了并行作业/实例的 大数量。

1 2 接收到伙伴设备的否定应答。 该功能无法执行。

1 4 发送区指针 SD_i 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关

1 8 访问伙伴 CPU 时出错。

1 10 无法访问本地用户内存（例如，访问某个已经删除的数据块）

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个不属于 "PUT" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景数据块（补救措施： 再次装载相关背景 DB）。

1 20 • S7-400 
工作存储器空间不足。补救措施： 再次装载相关背景 DB。

• S7-300
– 已经超过了并行作业/实例的 大数量

– 在 CPU 的 RUN 模式中，已经装载了实例（需要对 CPU 或者 CP 执行 STOP-RUN 切
换）。

– 首次调用时，可能出现

1 27 仅适用于 S7-300：  CPU 中不存在该指令的函数代码。

S7-300 的数据一致性：

为了保证数据一致性，必须在当前发送作业完成之后，才能再次对发送区 SD_1 执行写操作。 
这种情况下，状态参数 DONE 的值将变为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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通过集成的接口，实现 S7-400 和 S7-300 的数据一致性：

发送操作激活之后（在 REQ 的上升沿），会从用户程序中复制要从发送区 SD_i 中发送的数

据。 指令调用之后，可以再次写这些区， 且不会破坏当前的发送数据。

说明

状态参数 DONE 的值变为“1”时，发送操作才算结束。

USEND： 非协调式发送数据 (S7-300, S7-400)

说明   
"USEND" 指令将数据发送至 "URCV (页 8332)" 类型的远程伙伴指令。 在发送过程中，无需

与伙伴指令协同工作。 这意味着，数据传输无需伙伴指令的应答。

• S7-300：  在 REQ 的上升沿发送数据。 在每一个 REQ  上升沿，都会使用参数 R_ID、ID 和 
SD_1 的值。 作业结束之后，可以为参数 R_ID、ID 和 SD_1 赋予新值。

• S7-400：在控制输入 REQ 的上升沿发送数据。 待发送的数据由参数 SD_1、... SD_4 指定

（4 个发送参数无需都具有值）。

然而，参数 SD_1 至 SD_4 / SD_1  所定义的区域和参数 RD_1 至 RD_4 / RD_1（与有关的伙伴

指令"URCV (页 8332)"）所定义的区域必须在以下几下方面相匹配：

• 编号

• 长度，和

• 数据类型

两个指令中的参数 R_ID  必须相同。

状态参数 DONE  的值设置为逻辑值 "1" 时，表明发送操作已经成功完成。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“USEND”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活数据交

换功能。

ID Input WORD M、D 或常数 寻址参数 ID
另请参见：S7 通信指令的常见参数 
(页 8316) 

R_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

寻址参数 R_ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 
(页 8316) 

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 
• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中

• 1: 作业已执行，且无任何错误。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR  和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

 0000H： 既无警告也无错误

 <> 0000H： 警告，详细信息请参见 
STATUS 

• ERROR=1
出错，关于错误类型的详细信息，请参

见 STATUS 。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L

S7-300: SD_1
 
S7-400: SD_i 
(1≤ i ≤4)

InOut ANY S7-300： M、D
 
S7-400：
I、Q、M、D、T、
C

指向第 i 个发送区的指针。

 仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使

用： 位数组），BYTE、CHAR、WORD、
INT、DWORD、DINT、REAL、DATE、
TOD、TIME、S5TIME、
DATE_AND_TIME、COUNTER、TIMER。
注： ANY 指针访问某个数据块时，必须始终

指定该数据块（例如： P#DB10.DBX5.0 字
节 10）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如： 电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

• 同样适用于 S7-300：
– 已经超过了并行作业/实例的 大数量

1 4 发送区指针 SD_i 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时

• 已指定一个不属于 "USEND" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景数据块（补救措施： 再次装载相关背景 DB）。

1 18 • R_ID 已经存在于连接 ID 之中。

• 同样适用于 S7-300：
在 CPU RUN 模式中，已经重载了实例（需要对 CPU 或者 CP 执行 STOP-RUN 切换）。

1 20 • S7-400
工作存储器空间不足。 补救措施： 减少存储器中的程序代码。

• S7-300
– 已经超过了并行作业/实例的 大数量

– 在 CPU 的 RUN 模式中，已经装载了实例（需要对 CPU 或者 CP 执行 STOP-RUN 切
换）。

– 首次调用时，可能出现

1 27 仅适用于 S7-300：  CPU 中不存在该指令的函数代码。

数据一致性

S7-300： 为了保证数据一致性，必须在当前发送作业完成之后，才能再次对发送区 SD_1 执
行写操作。 这种情况下，状态参数 DONE 的值将变为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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通过集成的接口，实现 S7-400 和 S7-300 的数据一致性： 发送操作激活之后（在 REQ 的上

升沿），会从用户程序中复制要从发送区 SD_i 中发送的数据。 指令调用之后，可以再次写

这些区， 且不会破坏当前的发送数据。

说明

状态参数 DONE 的值变为“1”时，发送操作才算结束。

URCV： 非协调式接收数据 (S7-300, S7-400)

说明   
"URCV" 指令能够以异步方式接收 "USEND (页 8329)" 类型的远程伙伴指令发送的数据，并将

数据复制至已经组态的接收区内。

若输入 EN_R 的值为逻辑值 1，则表明该指令已经准备就绪可以接收数据。 将 EN_R 设置为 0，
可以取消处于活动状态的作业。

• S7-300： 在每一个 EN_R 上升沿，都会使用参数 R_ID、ID 和 RD_1。 作业结束之后，可

以为参数 R_ID、ID 和 RD_1 赋予新值。

• S7-400：  接收数据区可以使用参数 RD_1 至 RD_4 来引用。

由参数 RD_i / RD_1 和 SD_i / SD_1（与相关伙伴指令 "USEND (页 8329)" 一起）所定义的区

必须在以下方面相互匹配：

• 编号

• 长度，和

• 数据类型

状态参数 NDR  的值设置为逻辑值 "1" 时，表明复制操作已经成功完成。 两个指令中的参数 
R_ID  必须相同。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

下表列出了指令“URCV”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 enabled to receive，若其输入已置

位，则表明已经准备好接收。

ID Input WORD M、D 或常数 寻址参数 ID
另请参见：S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

R_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

寻址参数 R_ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR：
• 0: 作业未启动，或仍在执行。

• 1: 作业已成功完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR  和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

 0000H： 既无警告也无错误

 <> 0000H： 警告，详细信息请参见 
STATUS 。

• ERROR=1
出错，关于错误类型的详细信息，请参见 
STATUS 。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L

S7-300: RD_1
 
S7-400: RD_i 
(1≤ i ≤4)

InOut ANY S7-300：M、D
 
S7-400：
I、Q、M、D、T、
C

指向第 i 个接收区的指针：

 仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使用：

位数组），BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL、DATE、TOD、
TIME、S5TIME、DATE_AND_TIME、
COUNTER、TIMER。
注：ANY 指针访问某个数据块时，必须始终指

定该数据块（例如：P#DB10.DBX5.0 字节 
10）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 9 溢出警告： 近接收的数据将覆盖早期接收的数据。

0 11 警告： 已接收数据正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如： 电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

• 同样适用于 S7-300：
已经超过了并行作业/实例的 大数量

1 4 接收区指针 RD_i 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时

• 已指定一个不属于 "URCV" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景数据块（补救措施： 再次装载相关背景 DB）。

1 18 • R_ID 已经存在于连接 ID 之中。

• 同样适用于 S7-300：
CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需
要执行 STOP-RUN 切换。）

1 19 相关的 "USEND (页 8329)" 指令可以更快地发送数据，通过 "URCV"，可以将数据复

制至接收区。

1 20 • S7-400
工作存储器空间不足。补救措施： 减少存储器中的程序代码。

• S7-300
– 已经超过了并行作业/实例的 大数量

– CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 
需要执行 STOP-RUN 切换。）

– 首次调用时，可能出现

1 27 仅适用于 S7-300：  CPU 中不存在该块的函数代码。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据一致性

如果做到以下几点，则可以使接收的数据保持一致：

• S7-300：  状态参数 NDR  变为值 "1" 之后，必须立即再次调用 "URCV"，且调用时， EN_R 
的值必须设置为 "0"。 这确保接收区在评估之前不会被覆盖。 彻底完成接收区 RD_1 的评

估工作之后，才能使用 1 作为控制输入 EN_R 的值调用该块。

• S7-400：  状态参数 NDR  变为 "1"，表明接收区 (RD_i) 内有新接收的数据。 新的块调用

可能导致新接收数据覆盖掉这些数据。 为了防止这种现象，需要将 EN_R 的值设置为 0 来
调用 "URCV"（例如，在循环块处理期间），直到处理完已接收的数据。

BSEND： 发送分段数据 (S7-300, S7-400)

说明

"BSEND" 指令将数据发送至 "BRCV (页 8338)" 类型的远程伙伴指令。 对于已组态的 S7 连接

而言，这种类型的数据传送与所有其它通信指令相比，可以在通信伙伴之间传送更多数据。 
可以传输以下总量的数据：

• 32768 个字节（针对 S7-300，通过 SIMATIC-Net CP） 
• 65534 个字节（针对 S7-400 和 S7-300，通过集成的接口）

功能描述

要传送的数据区已经分段。 各段独立地发送至伙伴。 接收到 后一段时，伙伴应针对该段

发送应答，该过程与有关的 "BRCV (页 8338)" 调用无关。

• S7-300： 在 REQ 的上升沿发送数据。在每一个 REQ  上升沿，都会使用参数 R_ID、ID、
SD_1 和 LEN 的值。 作业结束之后，可以为参数 R_ID、ID、SD_1 和 LEN 赋予新值。 为
了传输分段数据，必须在用户程序中循环调用该指令。

 要发送的数据的起始地址和 大长度由 SD_1 指定。 根据作业的不同，可以使用 LEN 指
定数据块的长度。

• 通过集成的接口，实现 S7-400 和 S7-300 的数据一致性： 指令调用之后，且达到控制输

入 REQ 的上升沿时，将会激活发送操作。 从用户内存发送数据与用户程序执行不同步。

要发送的数据的起始地址由 SD_1 指定。 根据作业的不同，可以使用 LEN 指定发送数据

的长度。 这种情况下，LEN 将取代 SD_1 中的长度区域。

相关指令中的参数 R_ID 必须相同。如果控制输入 R 出现了上升沿，则当前的发送过程会被

中止。 将状态参数 DONE  的值设置为“1”，表示发送操作已经成功完成。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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只有在前一次发送操作已经完成且状态参数 DONE 或 ERROR 被设置为 "1" 之后，才能处理

新的发送作业。

由于使用了异步数据传送，只有在伙伴指令调用对先前的数据进行访存之后，才能启动新的

数据传送操作。 访存数据后，才会在调用 "BSEND" 时输出状态值“7”（如下）。

参数

下表列出了指令“BSEND”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活数据交换功

能

R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 reset，在上升沿时激活当前数据交换

的中止操作

ID Input WORD M、D 或常数 寻址参数 ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

R_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

寻址参数 R_ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 
如果通过 CP 441 至 S5 或第三方设备建立连接，

则 R_ID 会包含远程设备的地址信息。 详细信

息，请参见 CP 441 的描述。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 
• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1: 作业已经成功完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR  和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
 STATUS 的值为：

 0000H： 既无警告也无错误

 <> 0000H： 警告，详细信息请参见 
STATUS  

• ERROR=1
出错，关于错误类型的详细信息，请参见 
STATUS 。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

SD_1 InOut ANY S7-300：M、D
 
S7-400： 
I、Q、M、D、T、
C

指向发送区的指针。

仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使用： 位
数组），BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL、DATE、TOD、TIME、
S5TIME、DATE_AND_TIME、COUNTER、
TIMER。
注： ANY 指针访问某个数据块时，必须始终指

定该数据块。 （例如： P#DB10.DBX5.0 字节 
10）

LEN InOut WORD I、Q、M、D、L 要发送的数据字段的长度（字节）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS
下表包含关于 "BSEND" 的所有特定错误信息，该指令可通过参数 ERROR  和 STATUS  进行输出。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 • 通信故障，例如： 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如： 电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

• 同样适用于 S7-300：
已经超过了并行作业/实例的 大数量。

1 2 伙伴指令的否定应答。 该功能无法执行。

1 3 ID 所指定的连接无法识别 R_ID ，或者仍然没有调用接收块。

1 4 发送区指针 SD_1 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关，或者参数 LEN  传输了值

“0”。
1 5 已经执行复位请求。

1 6 伙伴指令处于 DISABLED  状态（EN_R  的值为 "0"）。 也检查 BRCV  的输入参数是否与 
BSEND 相一致。

指令
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ERROR STATUS
（十进制）

说明

1 7 伙伴指令处于不正确的状态。 
上次数据传输之后，没有再次调用接收指令。

1 8 访问用户内存中的远程对象被拒绝： 相关“BRCV”的目标区域过小。

相应的 BRCV  报告指出 ERROR  = 1、STATUS  = 4 或者 ERROR  = 1、STATUS  = 10。
1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个不属于“BSEND”的背景数据块 
• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景数据块（补救措施： 再次装载相关背景 DB）。

1 18 • R_ID  已经存在于连接之中。

• 同样适用于 S7-300：
CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需要

执行 STOP-RUN 切换。）

1 20 • S7-400
工作存储器空间不足。补救措施： 减少存储器中的程序代码。

• S7-300
– 已经超过了并行作业/实例的 大数量

– CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需
要执行 STOP-RUN 切换。）

– 首次调用时，可能出现

– CP 的存储器瓶颈

1 27 仅适用于 S7-300：  CPU 中不存在该指令的函数代码。

数据一致性

为了确保数据一致性，只能在当前发送操作完成后写入当前正在使用的发送区域 SD_1 的一

部分。 这种情况下，状态参数 DONE 的值将变为“1”。

BRCV： 接收分段数据 (S7-300, S7-400)

说明

"BRCV" 指令接收来自远程伙伴且类型为 "BSEND (页 8335)" 的指令发出的数据。 每接收到一

个数据段后，都会向伙伴指令发送一个应答，并更新参数  LEN 。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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使用 "1" 作为控制输入 EN_R 的值来调用该指令之后，该指令即准备就绪可以接收数据。 将 
EN_R 设置为 0，可以取消处于活动状态的作业。

接收区的起始地址和 大长度由 RD_1 指定。 LEN  可以显示已经接收的数据块的长度。

• S7-300： 在每一个 EN_R 上升沿，都会使用参数 R_ID、ID 和 RD_1。 作业结束之后，可

以为参数 R_ID、ID 和 RD_1 赋予新值。 为了传输分段数据，在用户程序中必须循环调用

此指令。

• 通过集成的接口，实现 S7-400 和 S7-300 的数据一致性：  接收用户内存中的数据与用

户程序执行属于异步操作。

相关指令中的参数 R_ID 必须相同。

状态参数 NDR  的值为“1”时，表示已经成功地接收了所有数据段。 在使用 EN_R=1 进行下一

次调用之前，已经接收的数据会保存不变。

在异步接收数据期间，如果再次调用该指令，则参数 STATUS 会输出一条警告；如果使用 
EN_R=0 调用该指令，则会取消接收操作且该指令返回为其初始状态。

参数

下表列出了指令“BRCV”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 enabled to receive，若其输入已

置位，则表明已经准备好接收。

ID Input WORD M、D 或常数 寻址参数 ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 
(页 8316) 

R_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

寻址参数 R_ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 
(页 8316) 
如果通过 CP 441 至 S5 或第三方设备建立连

接，则 R_ID 会包含远程设备的地址信息。 
详细信息，请参见 CP 441 的描述。

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR：
• 0: 作业未启动，或仍在执行。

• 1: 作业已成功完成。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR  和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

0000H： 既无警告也无错误

<> 0000H： 警告，详细信息请参见 
STATUS 。

• ERROR=1
出错，关于错误类型的详细信息，请参

见 STATUS 。

STATUS Output WORD I、Q、M、D、L

RD_1 InOut ANY S7-300： M、D
 
S7-400：
I、Q、M、D、T、
C

指向接收区的指针。 长度信息用于指定要接

收的块的 大长度。 
仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使用： 
位数组），BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL、DATE、TOD、
TIME、S5TIME、DATE_AND_TIME、
COUNTER、TIMER。
注： ANY 指针访问某个数据块时，必须始终

指定该数据块。 
（例如： P# DB10.DBX5.0 字节 10）。

LEN InOut WORD I、Q、M、D、L 已接收的数据的长度（字节）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS
下表包含关于 "BRCV" 的、可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告： 已接收数据正在处理之中，但其优先级较低。

0 17 警告： 指令以异步方式接收数据。 参数 LEN  显示已经接收的数据量（字节）。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ERROR STATUS
（十进制）

说明

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如： 电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

• 同样适用于 S7-300：
已经超过了并行作业/实例的 大数量。

1 2 功能无法运行（协议错误）

1 4 接收区指针 RD_1 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。 已发送的数据块超过

了接收区的长度。

1 5 复位请求已经收到，传送未完成。

1 8 相关 "BSEND (页 8335)"内的访问错误： 发送上一个有效数据段之后，将会报告 ERROR  
= 1 且 STATUS  = 4，或者 ERROR  = 1 且 STATUS  = 10。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个不属于 "BRCV" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景数据块（补救措施： 再次装载相关背景 DB）。

1 18 • R_ID 已经存在于连接之中。

• 同样适用于 S7-300：
CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需要

执行 STOP-RUN 切换。）

1 20 • S7-400
工作存储器空间不足。补救措施：减少存储器中的程序代码。

• S7-300
– 已经超过了并行作业/实例的 大数量

– CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需
要执行 STOP-RUN 切换。）

– 首次调用时，可能出现

– CP 的存储器瓶颈

1 27 仅适用于 S7-300：  CPU 中不存在该指令的函数代码。

数据一致性

如果做到以下几点，则可以使接收的数据保持一致： 彻底完成接收区 RD_1 中当前已经使用

的部分的评估工作之后，才能使用 1 作为控制输入 EN_R 的值再次调用该块。

指令
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接收数据的特殊情况（仅适用于 S7-400）
如果接收 CPU 中有 "BRCV" 指令且已准备就绪可以接收数据（即，已经使用 EN_R =1 发出了

一次调用）、且在相应发送指令发送某个作业的第一个数据段之前该 CPU 就进入了 STOP 模
式，则会出现以下情况： 
• 接收 CPU 进入 STOP 模式之后，第一个作业内的数据将全部进入接收区。

• “BSEND (页 8335)”伙伴指令将会接收到该操作的一个肯定应答。

• 在 STOP 模式下，接收 CPU 不能再接受任何 "BSEND (页 8335)" 作业。

• 只要 CPU 仍然处于 STOP 模式，NDR  和 LEN  的值均为 "0"。
为了防止已接收数据的相关信息丢失，可以在接收 CPU 上执行一次热启动，并使用 EN_R=1 
调用 "BRCV"。

C_CNTRL： 查询连接状态 (S7-300)

说明

使用该指令， 可以查询 S7-300 的连接状态。 可以在将控制输入 EN_R 的值设置为 "1" 之后

调用该指令，获取 ID 所指定连接的当前状态。

参数

下表列出了指令“C_CNTRL”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数，若其输入已置位，则表明已经准

备好接收。

ID Input WORD M、D 或常数 寻址参数 ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 
(页 8316) 

RET_VAL Output INT I、Q、M、D、L 错误信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR  和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

 0000H： 既无警告也无错误

 <> 0000H： 警告，详细信息请参见 
STATUS 。

• ERROR=1
出错，关于错误类型的详细信息，请参

见 STATUS 。
C_CONN Output BOOL I、Q、M、D、L 相应连接的状态。

可能的值：

• 0: 连接已终止或尚未建立。

• 1: 连接已存在。

C_STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 连接状态：

• W#16#0000: 连接未建立

• W#16#0001: 正在建立连接

• W#16#0002: 连接已经建立

• W#16#000F: 连接状态的相关数据不可

用（例如，在 CP 启动期间）

• W#16#00FF: 连接未组态

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL、ERROR 和 STATUS
对于指令 "C_CNTRL" 来说，输出参数 RET_VAL 可以具有以下两个值：

• 0000H: 执行期间未出现任何错误。

• 8000H: 执行期间出现错误。

ERROR STATUS 
（十进制）

说明

1 10 CP 访问出错。 另一个作业当前正在运行。 稍后再重复执行该作业。

1 27 CPU 上没有该指令的功能代码。

说明

即使输出参数 RET_VAL 的值显示为 0000H ，也必须对输出参数 ERROR  和 STATUS  进行求值。

指令
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其它 (S7-300)

GET_S： 从远程 CPU 读取数据 (S7-300)

说明   
在 S7-300 中，使用该指令可以从远程 CPU 读取数据。 通过集成接口和 CP 可建立连接。

在 REQ 的上升沿读取数据。 在每一个 REQ  上升沿，都会使用参数 ID、ADDR_1 和 RD_1 的
值。 作业结束之后，可以为参数 ID、ADDR_1 和 RD_1 赋予新值。

远程伙伴会返回该数据。 下次调用时，已经接收到的数据将会复制至已经组态的接收区 
(RD_1)。请确保由参数 ADDR_1 和 RD_1 定义的区域在数量、长度和数据类型等方面都匹配。

如果状态参数 NDR 的值变为“1”，则表示该动作已经完成。 只有在前一读取过程已经结束之

后，才可以再次激活读取功能。

远程 CPU 则可以处于 RUN 模式或 STOP 模式。 如果读取数据时访问出错，或如果未通过数

据类型检查， 则会通过 ERROR 和 STATUS 输出错误和警告。

参数

下表列出了指令“GET_S”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活数据交换

功能。

ID Input WORD M、D 或常数 寻址参数 ID
另请参见：S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR： 
• 0：作业尚未启动，或仍在执行。

• 1: 作业已成功完成。

ERROR / 
STATUS

Output 
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR 和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS  的值为：

 0000H：既无警告也无错误

 <> 0000H：警告，详细信息请参见 
STATUS 。

• ERROR=1
出错。STATUS 提供了有关错误类型的详细

信息。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ADDR_1
 

InOut ANY M、D 指向伙伴 CPU 上待读取区域的指针。

RD_1 InOut ANY M、D 指向本地 CPU 上用于输入已读数据的区域的

指针。

仅允许使用 BOOL 数据类型（不允许使用：位

数组），BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL、 COUNTER、TIMER。
注：ANY 指针访问某个数据块时，必须始终指

定该数据块（例如：P#DB10.DBX5.0 字节 
10）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS
下表包含关于 "GET_S" 指令的、可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如： 电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

• 已经超过了并行作业/实例的 大数量。

1 2 接收到伙伴设备的否定应答。 该功能无法执行。

1 4 接收区指针 RD_1 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 8 访问伙伴 CPU 时出错。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

指令
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ERROR STATUS
（十进制）

说明

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个不属于 "GET_S" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景数据块（补救措施： 再次装载相关背景 DB）。

1 20 • 已经超过了并行作业/实例的 大数量

• CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需要

执行 STOP-RUN 切换。）

• 首次调用时，可能出现

1 27 CPU 上没有该指令的功能代码。

数据一致性

如果做到以下几点，则可以使接收的数据保持一致：

初始化另一个作业之前，需要确定出接收区 RD_1 中当前被完全使用的部分。

PUT_S： 将数据写入远程 CPU (S7-300)

说明   
在 S7-300 中，使用该指令可以向远程 CPU 写入数据。 通过集成接口和 CP 可建立连接。

在 REQ 的上升沿发送数据。 在每一个 REQ 上升沿，都会使用参数 ID、ADDR_1 和 SD_1 的值。 
作业结束之后，可以为参数 ID、ADDR_1 和 SD_1 赋予新值。

远程伙伴将所需数据保存在该数据提供的地址之中，并返回一个执行应答。请确保由参数 
ADDR_1 和 SD_1 定义的区域在数量、长度和数据类型等方面都匹配。

如果没有出现错误，下一次调用时会用状态参数 DONE  =“1”来指示这一点。上一作业已经

结束之后，才可以再次激活写入过程。

远程 CPU 则可以处于 RUN 模式或 STOP 模式。如果写入数据时访问出错，或如果执行检查

出错，则会通过 ERROR  和 STATUS  输出错误和警告。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8346 编程和操作手册, 11/2022



参数

下表列出了指令“PUT_S”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活数据交换功

能。

ID Input WORD M、D 或常数 寻址参数 ID
另请参见：S7 通信指令的常见参数 (页 8316)

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE：
• 0: 作业未启动，或者仍在执行过程中

• 1: 作业已执行，且无任何错误。

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR 和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS  的值为：

0000H：既无警告也无错误

 <> 0000H：警告，详细信息请参见 STATUS。
• ERROR=1

出错。STATUS 提供了有关错误类型的详细信

息。

ADDR_1 InOut ANY M、D 指向伙伴 CPU 上用于写入数据的区域的指针。

SD_1 InOut ANY M、D 指向本地 CPU 上包含要发送数据的区域的指针。

仅允许使用 BOOL 数据类型（不允许使用：位数

组），BYTE、CHAR、WORD、INT、DWORD、
DINT、REAL、 COUNTER、TIMER。
注：ANY 指针访问某个数据块时，必须始终指定

该数据块（例如：P#DB10.DBX5.0 字节 10）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 ERROR 和 STATUS
下表包含关于 "PUT_S" 的、可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如： 电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接

• 已经超过了并行作业/实例的 大数量。

1 2 接收到伙伴设备的否定应答。 该功能无法执行。

1 4 发送区指针 SD_1 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 8 访问伙伴 CPU 时出错。

1 10 无法访问本地用户内存（例如，访问某个已经删除的数据块）

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个不属于 "PUT_S" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景数据块（补救措施： 再次装载相关背景 DB）。

1 20 • 已经超过了并行作业/实例的 大数量

• CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需要

执行 STOP-RUN 切换。）

• 首次调用时，可能出现

1 27 CPU 上没有该指令的功能代码。

数据一致性

为了保证数据一致性，必须在当前发送作业完成之后，才能再次对发送区 SD_1 执行写操作。 
这种情况下，状态参数 DONE 的值将变为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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USEND_S： 非协调式发送数据 (S7-300)

说明  
在 S7-300 中，“USEND_S”指令可以将数据发送至“URCV_S (页 8351)”类型的远程伙伴指

令。 在发送过程中，无需与伙伴指令协同工作。 这意味着，数据传输无需伙伴指令的应答。

在 REQ 的上升沿发送数据。 在每一个 REQ  上升沿，都会使用参数 R_ID、ID 和 SD_1 的值。 
作业结束之后，可以为参数 R_ID、ID 和 SD_1 赋予新值。

确保参数 SD_1 和 RD_1（相关伙伴指令 "URCV_S (页 8351)" 的）定义的区必须在以下方面

相互匹配：

• 编号

• 长度，和

• 数据类型

两个指令中的参数 R_ID  必须相同。

状态参数 DONE  的值设置为逻辑值 "1" 时，表明发送操作已经成功完成。

参数

指令“USEND_S”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活数据交换功

能。

ID Input WORD M、D 或常量 寻址参数 ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

R_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常量

寻址参数 R_ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 
• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中

• 1: 作业已经执行，且未出现错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR  和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

 0000H： 既无警告也无错误

 <> 0000H： 警告，详细信息请参见 STATUS 
• ERROR=1

出错，关于错误类型的详细信息，请参见 
STATUS 。

SD_1 InOut ANY M、D 指向发送区的指针。

 仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使用： 位
数组），BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL、DATE、TOD、TIME、
S5TIME、DATE_AND_TIME、COUNTER、
TIMER。
注： ANY 指针访问某个数据块时，必须始终指

定该数据块（例如： P#DB10.DBX5.0 字节 
10）。

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。

参数 ERROR  和 STATUS

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如： 电缆问题、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接。

• 已经超过了并行作业/实例的 大数量

1 4 发送区指针 SD_1 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 10 无法访问本地用户内存（例如，访问某个已经删除的数据块）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ERROR STATUS
（十进制）

说明

1 12 调用该指令时

• 已指定一个不属于 "USEND_S" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景 DB（解决方案： 再次装载相关背景 DB）。

1 18 • R_ID 已经存在于连接 ID 之中。

• 在 CPU RUN 模式中，已经重载了实例（需要对 CPU 或者 CP 执行 STOP-RUN 切换。）

1 20 • 已经超过了并行作业/实例的 大数量

• CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需要

执行 STOP-RUN 切换。）

• 首次调用时，可能出现

1 27 CPU 上没有该指令的功能代码。

数据一致性

为了保证数据一致性，必须在当前发送作业完成之后，才能再次对发送区 SD_1 执行写操作。 
这种情况下，状态参数 DONE  的值将变为 "1"。

URCV_S： 非协调式接收数据 (S7-300)

说明  
在 S7-300 中，“URCV_S”指令能够以异步方式接收“USEND_S (页 8349)”类型的远程伙伴指

令发送的数据，并将数据复制至已组态的接收区。

若输入 EN_R 的值为逻辑值 1，则表明该指令已经准备就绪可以接收数据。 将 EN_R 设置为 0，
可以取消处于活动状态的作业。

在每一个 EN_R 上升沿，都会使用参数 R_ID、ID 和 RD_1 的值。 作业结束之后，可以为参数 
R_ID、ID 和 RD_1 赋予新值。

需确保由参数 RD_1 和 SD_1（相关伙伴指令："USEND_S (页 8349)" ）定义的区，在以下几

个方面必须相互匹配：

• 编号

• 长度

• 数据类型

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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状态参数 NDR  的值设置为逻辑值 "1" 时，表明复制操作已经成功完成。 两个指令中的参数 
R_ID  必须相同。

参数

指令 "URCV_S" 的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 enabled to receive，若其输入已置位，

则表明已经准备好接收。

ID Input WORD M、D 或常量 寻址参数 ID
另请参见：S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

R_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 
或常量

寻址参数 R_ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR： 
• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1: 作业已经成功完成。

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR  和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

 0000H： 既无警告也无错误

 <> 0000H： 警告，详细信息请参见 STATUS 。
• ERROR=1

出错，关于错误类型的详细信息，请参见 
STATUS 。

RD_1 InOut ANY M、D 指向第 i 个接收区的指针：

 仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使用： 位数

组），BYTE、CHAR、WORD、INT、DWORD、
DINT、REAL、DATE、TOD、TIME、S5TIME、
DATE_AND_TIME、COUNTER、TIMER。
注： ANY 指针访问某个数据块时，必须始终指定

该数据块（例如： P#DB10.DBX5.0 字节 10）。

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 ERROR  和 STATUS

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 9 溢出警告： 新接收的数据将覆盖早期接收的数据。

0 11 警告： 已接收数据正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）

• 连接中断（例如： 电缆问题、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）

• 尚未与伙伴建立连接。

• 已经超过了并行作业/实例的 大数量

1 4 接收区指针 RD_1 出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 10 无法访问本地用户内存（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时

• 已指定一个不属于 "URCV_S" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，而不是背景数据块。

• 未找到背景 DB（解决方案： 再次装载相关背景 DB）。

1 18 • R_ID 已经存在于连接 ID 之中。

• CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需
要执行 STOP-RUN 切换。）

1 19 相关的 "USEND_S (页 8349)" 指令可以更快地发送数据，通过 "URCV_S"，可以将数

据复制至接收区。

1 20 • 已经超过了并行作业/实例的 大数量

• CPU 处于 RUN 模式时，已经加载了实例，且覆盖了其它的实例（CPU 或者 CP 需
要执行 STOP-RUN 切换。）

• 首次调用时，可能出现

1 27 CPU 内没有该块的功能码。

数据一致性

如果做到以下几点，则可以使接收的数据保持一致：

状态参数 NDR  变为值 "1" 之后，必须立即再次调用 "URCV_S"，且调用时，EN_R 的值必须

设置为 "0"。 这确保接收区在评估之前不会被覆盖。 彻底完成接收区 RD_1 的评估工作之后，

才能使用 1 作为控制输入 EN_R 的值调用该块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CONTROL： 确定指令实例的连接状态 (S7-400)

说明

使用指令 "CONTROL"，可以获得 S7-400 上属于本地通信指令背景的连接的状态。 
在将控制输入 EN_R 的值设置为 "1" 的情况下调用该指令之后，就可以查询使用 I_DB 选定的

通信指令背景所拥有的连接的当前状态。

参数

指令 "CONTROL" 的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数，若其输入已置位，则表明已经准备好

接收。

I_DB Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

背景数据块的编号

OFFSET Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

数据记录在多重背景数据块内以字节为单位计算

的偏移值（如果没有多重背景数据块，则必须在

此处输入 "0"）。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR  和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

 0000H：既无警告也无错误

 <> 0000H：警告，详细信息请参见 
STATUS 。

• ERROR=1
出错，关于错误类型的详细信息，请参见 
STATUS 。

I_TYP Output BYTE I、Q、M、D、L 属于已选实例的块类型标识符。

I_STATE Output BYTE I、Q、M、D、L • = 0: 上一次冷启动/暖启动或者加载之后，未

调用相应的指令背景。

• <> 0: 上一次冷启动/暖启动或者加载之后，

至少调用了一次相应的指令背景。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

I_CONN Output BOOL I、Q、M、D、L 相应连接的状态。

可能的值：

• 0: 连接已终止或尚未建立。

• 1: 连接已存在。

I_STATUS Output WORD I、Q、M、D、L 查询通信指令背景的状态参数 STATUS 。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

输出参数 I_TYP
下表列出了不同的指令类型和相应的标识符

指令类型 标识符 (W#16#...)
USEND (页 8329) 00
URCV (页 8332) 01
BSEND (页 8335) 04
BRCV (页 8338) 05
GET (页 8323) 06
PUT (页 8326) 07
PRINT (页 8356) 08
START (页 8363) 0B
STOP (页 8365) 0C
RESUME (页 8367) 0D
STATUS (页 8369) 0E
USTATUS (页 8372) 0F
ALARM (页 7495) 15
ALARM_8 (页 7488) 16
ALARM_8P (页 7490) 17
NOTIFY (页 7493) 18
AR_SEND (页 7517) 19
NOTIFY_8P (页 7485) 1A
（无指令；I_DB  或者 OFFSET  出错） FF

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL、ERROR  和 STATUS
对于指令 "CONTROL" 来说，输出参数 RET_VAL 可以具有以下两个值：

• 0000H: 执行期间未出现任何错误。

• 8000H: 执行期间出现错误。

ERROR STATUS 
（十进制）

说明

1 10 无法访问本地用户内存（例如： 将当前 CPU 中某个不存在的内存字节

指定为 I_TYP 的实参）。

1 12 调用该指令时：

• 在不属于“CONTROL”指令的 I_DB 参数处指定了一个背景数据块。

• 指定了全局数据块，而不是背景数据块。

• 未找到背景数据块（补救措施： 再次装载相关背景 DB）。

说明

即使输出参数 RET_VAL 的值显示为 0000H ，也必须对输出参数 ERROR  和 STATUS  进行求值。

PRINT： 将数据发送至打印机 (S7-400)

PRINT 指令的说明 (S7-400)

说明   
在 S7-400 中，使用“PRINT”指令，可以通过 CP 441 将数据和格式指令发送给远程打印机。 
控制输入 REQ  上出现上升沿时，格式描述信息（FORMAT 参数）和数据 (SD_i) 将会发送至

由 ID  和 PRN_NR  所指定的打印机。

如果没有使用全部四个发送区，确保使用参数 SD_1 描述第一个区；使用参数 SD_2 描述第

二个区（如果有的话）；使用参数 SD_3 描述第三个区（如果有的话）。

如果状态参数 DONE  的值变为“1”，则表示该作业已经成功地完成。 如果出现错误，则错误

信息将由状态参数 ERROR  和 STATUS 表示。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

指令 "PRINT" 的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活数据交换功

能。

ID Input WORD M、D 或常量 寻址参数 ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 
• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中

• 1: 作业已经执行，且未出现错误。

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR  和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS  的值为：

0000H：既无警告也无错误

<> 0000H：警告，详细信息请参见 STATUS  。
• ERROR=1

出错，关于错误类型的详细信息，请参见 
STATUS 。

PRN_NR InOut BYTE I、Q、M、D、L 打印机编号

FORMAT 
(页 8359)

InOut STRING I、Q、M、D、L 格式说明

SD_i
(1≤ i ≤4)

InOut ANY M、D、T、C 指向第 i 个发送数据区的指针。

仅允许使用 BOOL  数据类型（不允许使用： 位数

组），BYTE、CHAR、WORD、INT、DWORD、
DINT、REAL、DATE、TOD、TIME、S5TIME、
DATE_AND_TIME。
注： ANY 指针访问某个数据块时，必须始终指定

该数据块（例如： P# DB10.DBX5.0 字节 10）。

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。

指令
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参数 ERROR  和 STATUS
下表包含关于 "PRINT" 的、可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的所有特定错误信息。 

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）。

• 连接中断（例如： 电缆问题、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）。

1 2 来自打印机的否定应答。 该功能无法执行。

1 3 ID 所指定的通信链路上无法识别 PRN_NR。
1 4 FORMAT  输入/输出参数、或者发送区指针 SD_i 出现了与数据长度或者数据类型有关

的错误。 
1 6 远程打印机处于 OFFLINE 模式。

1 7 远程打印机处于非正常状态（例如，缺纸）。

1 10 无法访问本地用户内存（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时：

• 已指定一个不属于 "PRINT" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，而不是背景数据块。

• 未找到背景 DB（解决方案： 再次装载相关背景 DB）。

1 13 FORMAT (页 8359) 输入/输出参数中出错。

1 20 S7-400
工作存储器空间不足。 解决方案： 减少存储器中的程序代码。

可传输的数据量

可传送到远程打印机的数据量不能超过 大长度。 该 大数据长度可以如下计算：
maxleng = 420 - format
这种情况下， format 为参数 FORMAT 以字节为单位的当前长度。 需要打印的数据可以分

开放置在一个或多个发送区内。 

指令
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FORMAT 参数 (S7-400)

说明

字符串 FORMAT 包含有需要打印的字符和格式元素。 其结构如下：

图 4-40 字符和格式元素的结构

对于每一个需要打印的发送区 SD_1 至 SD_4，在 FORMAT 中都必须严格地对应有一条转换

指令。 发送区 SD_i 根据指定的序号将使用相应的转换指令。 字符和指令可以按任意顺序排

列。

字符

允许值：

• 所有可打印字符

• $$（美元符号），$'（单引号），$L 和 $l（换行符），$P 和 $p（分页符），$R 和 $r（回

车符），$T 和 $t（制表符）

图 4-41 转换指令的语法图

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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转换指令的组成部

分

含义

标志 • 无：

• -:
右对齐输出

左对齐输出

宽度 • 无：

• n：
采用标准表示法输出 
准确输出 n 个字符。

 如果采用右对齐输出，则前面可能填充空格；如果采用

左对齐输出，则字符后面可能填充空格。

精度 精度仅与表示法 A、D、F 和 R 有关（见下表）。

• 无：

• 0:
• n：

采用标准表示法输出

对于 F 和 R 表示法，不输出小数点或

小数位

• 对于 F 和 R： 输出小数点和 n 个小数位

• 对于 A 和 D （日期）： 年份位数： 可能的值： 2 和 4。
表示法 下表中含有：

• 可能的表示法

• 各种表示法可能使用的数据类型

• 各种表示法的标准表示法（如果在参数 FORMAT 中没有指定宽度和

精度，则打印机输出采用标准表示法。

转换指令

下表列出了参数 FORMAT 的转换指令可能使用的表示法。

表示法 可能的数据类型 示例 长度 注释

A, a DATE 25.07.1996 10 -
  DWORD      
C, c CHAR K 1 -
  BYTE M 1  
  WORD KL 2  
  DWORD KLMN 4  
  ARRAY of CHAR KLMNOP 字符数  
  ARRAY of BYTE      
D, d DATE 1996-07-25 10 -

指令
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表示法 可能的数据类型 示例 长度 注释

  DWORD      
F, f REAL 0.345678 8 -
  DWORD      
H, h 所有的数据类型，

含 ARRAY of BYTE
取决于数据类

型

取决于数

据类型

十六进制表示法

I, i INT - 32 768 多 6 位 -
  WORD - 2 147 483 

648
多 11 位  

N, n WORD 文本输出 - 相关发送区 SD_i 包含要

打印文本的引用（编

号）。 文本位于创建可

打印字符串的模块上

（例如，CP 441）。 如果

在指定编号处没有找到

文本，则输出 *****。
R, r REAL 0.12E-04 8 -
  DWORD      
S, s STRING 文本输出   -
T, t TIME 2d_3h_10m_5

s_250ms
多 21 位 如果出现错误，则输出 

****。
  DWORD      
U, u BYTE 255 多 3 位 -
  WORD 65 535 多 5 位  
  DWORD 4 294 967 295 多 10 位  
X, x BOOL 1 1 -
  BYTE 101 .. 8  
  WORD 101 .. 16  
  DWORD 101 .. 32  
Z, z TIME_OF_DAY 

(TOD)
15:38:59.874 12 -

指令
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本表中，如果为表示法指定了 大长度，理所当然地，可以采用更短的实际长度。

说明

对于数据类型 C 和 S，以下几个方面将取决于所使用的打印机： 
• 可打印的字符

• 如果打印机驱动程序中不包含不可打印字符的转换表时，打印机中代替这些不可打印字符的
字符。

控制指令

使用控制指令，可以执行以下操作： 
• 打印字符 % 和 \
• 更改打印机设置。

图 4-42 控制指令的语法图

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果试图禁用某种功能（例如，未启用的某种字体）或执行打印机无法识别的某个功能，则

控制指令不起作用。 下表列出了 FORMAT 输入/输出参数可能出现的错误。

错误 打印机输出

无法执行转换指令 根据默认表示法的（ 大）长度或者已指定的宽度输出

字符 *。
指定的宽度过短 使用表示法 A、C、D、N、S、T 和 Z 时，将按照选定宽

度的规定，打印尽可能多的字符。 对于其它的所有表示

法，超过指定宽度时将会打印字符 *。
转换指令过多 如果 SD_i 转换指令中没有相应的发送区指针，则将忽略

该指令。

转换指令过少 没有配置转换指令的发送区将不会被打印输出。

转换指令未定义或者不受支持 将打印 ******。
转换指令不完整 将打印 ******。
控制指令未定义或者不受支持 不符合上图所示语法的控制指令将被忽略。

START：在远程设备上执行暖启动或者冷启动 (S7-400)

说明   
在 S7-400 中，如果控制输入 REQ 上出现了一个上升沿，则“START”指令将会令 ID 所寻址的

远程设备进行一次暖启动或者冷启动。 
下面提供了有关暖启动和冷启动主题的更多信息： 冷启动和暖启动 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/de/34053759)
若远程设备为 CPU，则必须满足以下条件：

• CPU 必须处于 STOP 模式。

• CPU 的模式选择器必须设置为“RUN”。
暖启动或者冷启动一旦完成，设备将进入 RUN 模式，并发送一个肯定运行应答。 检测到确

定应答之后，将状态参数 DONE 设置为“1”。 状态参数 ERROR 和 STATUS 可以描述所出现的

任何错误。

上次激活完成之前，不得进行下一次暖启动或者冷启动。

指令
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参数

指令“START”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活该指令。

ID Input WORD M、D 或常量 寻址参数 ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 
• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1: 作业已执行，且无任何错误。

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR  和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS  的值为：

 0000H： 既无警告也无错误

 <> 0000H： 警告，详细信息请参见 STATUS 
• ERROR=1

出错，关于错误类型的详细信息，请参见 
STATUS 。

PI_NAME InOut ANY I、Q、M、D、
T、C

指向存储区的指针，该存储区保存待启动程序的

名称（ASCII 码）。 名字不得超过 32 个字符。

对于 S7 系列的标准系统，程序名必须为

“P_PROGRAM”。
ARG InOut ANY I、Q、M、D、

T、C
运行参数。 
• 如果没有为 ARG  赋值，则会在远程设备上执行

暖启动。

• 如果为其赋值“C”，则远程设备上将会执行一次

冷启动（前提是远程设备支持这种启动方式）。

IO_STATE InOut BYTE I、Q、M、D、L 目前无相关值。 如果通信伙伴为 S7 系列的自动化

系统，则不要给该参数赋值。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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ERROR  和 STATUS 参数

下表包含可通过参数 ERROR  和 STATUS  输出的 START  的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）。

• 连接中断（例如： 电缆问题、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）。

1 2 接收到伙伴设备的否定应答。 该功能无法执行。

1 3 无法识别 PI_NAME 中输入的程序名。

1 4 PI_NAME 或者 ARG 指针出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 7 在伙伴设备上无法完成重启。

1 10 无法访问本地用户内存（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个不属于 "START" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景 DB（解决方案： 再次装载相关背景 DB）。

1 20 S7-400： 工作存储器空间不足。 解决方案： 减少存储器中的程序代码。

STOP：将远程设备更改为 STOP 模式 (S7-400)

说明  
在 S7-400 中，如果控制输入 REQ  出现了一个上升沿，则“STOP”指令会使 ID 所寻址的远程

设备更改为 STOP 模式。 设备处于 RUN、HOLD 或启动模式时，都可以进行模式更改。

如果状态参数 DONE 的值变为“1”，则表示该作业已经成功完成。 如果出现了错误，则错误

信息将由状态参数 ERROR 和 STATUS 表示。

只有在前一个“STOP”指令完成后，才可以在同一个远程设备上再次进行这种模式更改。

指令
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参数

指令“STOP”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活该指令。

ID Input WORD M、D 或常量 寻址参数 ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 
• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1: 作业已经执行，且未出现错误。

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR 和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

 0000H： 既无警告也无错误

 <> 0000H： 警告，详细信息请参见 
STATUS。

• ERROR=1
出现错误，有关错误类型的详细信息，请参

见 STATUS。
PI_NAME InOut ANY I、Q、M、D 指向存储区的指针，该存储区保存待启动程序的

名称（ASCII 码）。 名字不得超过 32 个字符。

对于 S7 系列的标准系统，程序名必须为

“P_PROGRAM”。
IO_STATE InOut BYTE I、Q、M、D、L 目前无相关值。 如果通信伙伴为 S7 系列的自动

化系统，则不要给该参数赋值。

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。

指令
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参数 ERROR  和 STATUS
下表包含关于 "STOP" 指令的、可通过参数 ERROR 和 STATUS 输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）。

• 连接中断（例如： 电缆问题、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）。

1 2 接收到伙伴设备的否定应答。 该功能无法执行。

1 3 无法识别 PI_NAME 中输入的程序名。

1 4 PI_NAME 指针出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 7 伙伴设备已经处于 STOP 状态。

1 10 无法访问本地用户内存（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个未处于 STOP 状态的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景 DB（解决方案： 再次装载相关背景 DB）。

1 20 S7-400： 工作存储器空间不足。 解决方案： 减少存储器中的程序代码。

RESUME：对远程设备进行热启动 (S7-400)

说明   
在 S7-400 中，如果控制输入 REQ 出现了一个上升沿，则“RESUME”指令将会令 ID 所寻址的

远程设备执行一次热启动。 若远程设备为 CPU，则必须满足以下条件：

• CPU 必须处于 STOP 模式。

• CPU 的模式选择器必须设置为“RUN”。
• 组态期间，必须已经启用了手动热启动功能。

• 不能存在会阻止热启动的任何因素。

指令
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热启动一旦执行完毕，设备将变为 RUN 模式，并发送一个肯定运行应答。 检测到确定应答

之后，将状态参数 DONE 设置为“1”。 状态参数 ERROR 和 STATUS 可以描述所出现的任何错误。

上一次激活结束之后，才能在同一台远程设备上执行下一次热启动。

参数

指令“RESUME”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活该指令。

ID Input WORD M、D 或常量 寻址参数 ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 
• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1: 作业已经执行，且未出现错误。

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR 和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

 0000H： 既无警告也无错误

 <> 0000H： 警告，详细信息请参见 STATUS
。

• ERROR=1
出错，关于错误类型的详细信息，请参见 
STATUS。

PI_NAME InOut ANY I、Q、M、D 指向存储区的指针，该存储区保存待启动程序的

名称（ASCII 码）。 名字不得超过 32 个字符。 对
于 S7，程序名必须为 P_PROGRAM。

ARG InOut ANY I、Q、M、D、
T、C

运行参数。 目前无相关值。 如果通信伙伴为 S7 系
列的自动化系统，则不要给该参数赋值。

IO_STATE InOut BYTE I、Q、M、D、L 目前无相关值。 如果通信伙伴为 S7 系列的自动化

系统，则不要给该参数赋值。

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。

指令
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参数 ERROR 和 STATUS
下表包含关于 "RESUME" 的、可通过参数 ERROR 和 STATUS 输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 • 通信故障，例如，没有加载连接描述信息（本地或者远程）

• 连接中断（例如： 电缆问题、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）。

1 2 接收到伙伴设备的否定应答。 该功能无法执行。

1 3 无法识别 PI_NAME 中输入的程序名。

1 4 PI_NAME 或者 ARG 指针出错，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 7 无法热启动

1 10 无法访问本地用户内存（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个不属于 "RESUME" 的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景 DB（解决方案： 再次装载相关背景 DB）。

1 20 S7-400： 工作存储器空间不足。解决方案：减少存储器中的程序代码。

STATUS： 查询远程通信伙伴的状态 (S7-400)

说明   
在 S7-400 中，使用“STATUS”指令，可以查询远程通信伙伴的设备状态。

控制输入 REQ 出现上升沿时，将会发送给远程通信伙伴一项作业。 根据对应答的分析，判

断是否存在问题。 如果无错误，则在下一个调用中，会将已接收的状态复制至 PHYS、 LOG 
和 LOCAL 参数的变量内。 如果状态参数 NDR 的值变为“1”，则表示该动作已经完成。

只有上一次查询操作完成之后，才可以再次查询同一个通信伙伴的状态。

指令
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参数

指令“STATUS”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 request，在上升沿时激活该指令。

ID Input WORD M、D 或常量 寻址参数 ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR： 
• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1: 作业已经成功完成。

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR 和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

0000H：既无警告也无错误

 <> 0000H：警告，详细信息请参见 STATUS 。
• ERROR=1

出现错误，有关错误类型的详细信息，请参见 
STATUS。

PHYS InOut ANY I、Q、M、D 物理状态（ 小长度： 1 个字节）

可能的值：

• 10H 所有功能均正常。

• 13H 需要维修。

LOG InOut ANY I、Q、M、D 逻辑状态（ 小长度： 1 个字节）

可能的值：

• 00H 允许执行状态更改。

LOCAL InOut ANY I、Q、M、D 伙伴设备为 S7 CPU 时的状态（ 小长度： 2 个字

节）

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。

指令
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输入/输出参数 LOCAL
如果通信伙伴为 S7 CPU，则输入/输出参数 LOCAL 包含通信伙伴的当前状态： 第一个字节

保留，第二个字节为状态 ID。

操作模式 相应的标识符

STOP 00H
STARTUP（暖启动） 01H
RUN 02H
STARTUP（热启动） 03H
HOLD 04H
STARTUP（冷启动） 06H
RUN 09H
LINK-UP 0BH
UPDATE 0CH

参数 ERROR 和 STATUS
下表包含关于 STATUS 的、可通过参数 ERROR 和 STATUS 输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 11 警告：

• 由于前一作业仍处于忙碌状态，因此未激活新作业。

• 该作业正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）。

• 连接中断（例如： 电缆问题、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）。

1 2 接收到伙伴设备的否定应答。 该功能无法执行。

1 4 PHYS、LOG，或者 LOCAL 出现错误，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 8 访问远程对象被拒绝。

1 10 无法访问本地用户内存（例如，访问某个已经删除的数据块）。

指令
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ERROR STATUS
（十进制）

说明

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个不属于“STATUS”的背景数据块

• 已指定一个全局数据块，以代替指定背景数据块。

• 未找到背景 DB（解决方案： 再次装载相关背景 DB）。

1 20 S7-400： 工作存储器空间不足。解决方案：减少存储器中的程序代码。

USTATUS：非协调式接收远程设备状态 (S7-400)

说明

在 S7-400 中，“USTATUS”指令可以接收远程通信伙伴的设备状态更改信息。 如果在组态了

这种行为之后发生更改，则伙伴将会主动发送自己的状态信息。

调用期间或者伙伴帧处于暂挂状态时，如果控制输入已经置位 EN_R 1，则在下一次调用时，

会将状态信息送入 PHYS、LOG 和 LOCAL 参数的变量之内。 如果状态参数 NDR 的值变为“1”，
则表示该动作已经完成。

对于“USTATUS”指令所使用的连接，必须启用工作状态消息传输功能。

说明

每个连接，仅能设置“USTATUS”指令的一个实例。

参数

指令“USTATUS”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数（enabled to receive），若其输入已

经置位，则发出“接收就绪”信号。

ID Input WORD M、D 或常数 寻址参数 ID
另请参见： S7 通信指令的常见参数 (页 8316) 

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR： 
• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1: 作业已成功完成。

指令
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR
STATUS

Output
Output

BOOL
WORD

I、Q、M、D、L
I、Q、M、D、L

状态参数 ERROR 和 STATUS，错误代码：

• ERROR=0
STATUS 的值为：

 0000H：既无警告也无错误

 0000H：警告，详细信息请参见 STATUS 。
• ERROR=1

出错。STATUS 提供了有关错误类型的详细信

息。

PHYS InOut ANY I、Q、M、D 物理状态（ 小长度： 1 个字节）

可能的值：

• 10H 所有功能均正常。

• 13H 需要维修。

LOG InOut ANY I、Q、M、D 逻辑状态（ 小长度： 1 个字节）

可能的值：

• 00H 允许执行状态更改。

LOCAL InOut ANY I、Q、M、D 伙伴设备为 S7 CPU 时的状态（ 小长度： 2 个
字节）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

输入/输出参数 LOCAL
如果通信伙伴为 S7 CPU，则输入/输出参数 LOCAL 包含通信伙伴的当前状态： 第一个字节

保留，第二个字节为状态 ID。

操作模式 相应的标识符

STOP 00H
STARTUP（暖启动） 01H
RUN 02H
STARTUP（热启动） 03H
HOLD 04H
STARTUP（冷启动） 06H
RUN 09H
LINK-UP 0BH
UPDATE 0CH

指令
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参数 ERROR 和 STATUS
下表包含关于 "USTATUS" 的、可通过参数 ERROR 和 STATUS 输出的所有特定错误信息。

ERROR STATUS
（十进制）

说明

0 9 溢出警告： 较早的设备状态已经被新近的设备状态覆盖。

0 11 已接收数据正在处理之中，但其优先级较低。

0 25 已开始通信。 作业正在处理。

1 1 通信故障，例如

• 连接描述信息未加载（本地或远程）。

• 连接中断（例如： 电缆故障、CPU 关闭或者 CP 处于 STOP 模式）。

1 4 PHYS、LOG，或者 LOCAL 出现错误，该错误与数据长度或者数据类型有关。

1 10 无法访问本地用户存储器（例如，访问某个已经删除的数据块）。

1 12 调用该指令时 
• 已指定一个不属于 "USTATUS" 的背景数据块

• 指定了全局数据块，而不是背景数据块。

• 未找到背景数据块（补救措施： 再次装载相关背景 DB）。

1 18 已经有一个“USTATUS”实例用于 ID 所指定的连接。

1 19 远程 CPU 的数据发送速度超过了用户程序中指令的数据接收速度。

1 20 S7-400： 工作存储器空间不足。补救措施：减少存储器中的程序代码。

指令
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4.2.5.3 开放式用户通信 (S7-300, S7-400)

概述 (S7-300, S7-400)

基于工业以太网的开放式用户通信    
借助用户程序，通过以太网（TCP、ISO-on-TCP、UDP）与其它通信伙伴交换数据可以采用

以下指令和 UDT：
• 面向连接的协议： TCP（符合 RFC 793），ISO on TCP（符合 RFC 1006）：

– UDT 65“TCON_PAR (页 8385)”，提供有数据结构，可以指定连接参数

– UDT 651 至 UDT 656，支持协议相关的默认设置

– "TCON (页 8400)"，用于建立连接

– "TDISCON (页 8404)"，用于终止连接

– "TSEND (页 8406)"，用于发送数据

– "TRCV (页 8409)"，用于接收数据

• 无连接协议： UDP（符合 RFC 768）
– UDT 65“TCON_PAR (页 8385)”，提供有数据结构，可以指定本地通信接入点的参数

– UDT 657，支持协议相关的默认设置

– UDT 66“TCON_ADR (页 8388)”，提供有数据结构，可以指定远程通信伙伴的寻址参数

– UDT 661，支持协议相关的默认设置

– "TCON (页 8400)"，用于建立本地通信的接入点

– "TDISCON (页 8404)"，用于取消本地通信接入点

– "TUSEND (页 8414)"，用于发送数据

– "TURCV (页 8417)"，用于接收数据

指令
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基于工业以太网的开放式用户通信指令的功能描述 (S7-300, S7-400)

面向连接的协议和无连接协议   
在数据通信中可有以下几种协议选项：

• 面向连接的协议选项：

这类协议会在数据传输开始之前建立到通信伙伴的逻辑连接。数据传输完成后，这些协

议会按需终止连接。当对数据交付的可靠性要求较高时，应该使用面向连接的协议来实

现数据传输。通常在一条物理线路上可以有多个逻辑连接。

使用基于工业以太网的开放式用户通信指令，可以支持下列面向连接的协议：

– TCP（符合 RFC 793）
– ISO on TCP（符合 RFC 1006）

• 无连接协议选项：

这类协议不需要连接。因此，无需建立和终止与远程通信伙伴之间的连接。未确认的无

连接协议会将数据传输到远程伙伴，因此不受保护。这表明数据有可能会丢失，而块也

不会指示这类丢失现象。

使用基于工业以太网的开放式用户通信指令，可以支持下列无连接协议：

– 符合 RFC 768 的 UDP（广播或单播，不支持组播）

指令的功能描述将取决于所使用的协议选项。下述章节将对此进行了详细描述。

接收区

以下章节将多次使用该术语。它表示指令将所接收数据送入的区域。

接收区由以下两个变量指定：

• 接收区起始地址指针

• 接收区的长度

根据所用协议选项的不同，可使用参数 LEN（在 LEN <> 0 的情况下）或 DATA 参数的长度信息

（在 LEN = 0 的情况下）来定义该区域的长度。

ANY 指针中可使用以下数据类型：BOOL、BYTE、CHAR、WORD、INT、DWORD、DINT、
REAL、DATE、TIME_OF_DAY、TIME、S5TIME 和 DATE_AND_TIME。

指令
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TCP
在数据传输期间，不传输长度相关信息，也不传输与消息的开始和结束有关的信息。发送时，

发送方知道它将要发送的字节数量，因此，不存在任何问题。然而，接收方无法检测数据流

中消息的结束位置以及下一条消息的开始位置。因此，在选择“TRCV (页 8409)”指令的接收

区容量时，我们建议该容量与通信伙伴上“TSEND (页 8406)”指令的参数 LEN 值相一致（需

要发送的字节数）。

• Ad-hoc 模式下的数据接收：

接收区与“TRCV (页 8409)”指令的 DATA 参数所定义的区域相同。

– 接收到一个数据块之后，“TRCV (页 8409)”指令会立即将该数据块传送至接收区，并

将 NDR 设置为 "1"。 大长度为 8192 个字节。

– 如果选定的接收区大于已发送数据的容量，则“TRCV (页 8409)”指令会将所有的已接

收数据全部复制至该接收区内。此后，它会将 NDR 设置为 TRUE，并将已发送数据的

长度写入 RCVD_LEN。

– 如果选定的接收区小于已发送数据的容量，则“TRCV (页 8409)”指令会复制尽可能多

的已接收数据至该接收区内，直到接收区装满为止。此后，它会将 NDR 设置为 TRUE，
并将接收区的长度写入 RCVD_LEN。此后每次调用，都会接收到已发送数据的另一个

块。

• 指定长度的数据接收：

– 接收区由“TRCV (页 8409)”使用 DATA 参数（接收区起始地址）和 LEN（接收区长度）

来确定。

– 如果已接收数据没有填满接收区，则不能使用接收区内的这些数据。当填充更多数据

并完全填满整个接收区之后，才可以使用这些数据。请注意，此时会来自两个不同发

送作业的数据保存在同一个接收区内。如果无法确定第一条消息的结束位置或者第二

条消息的起始位置，那么也就无法识别第一条消息或者第二条消息。

– 如果选定的接收区小于已发送数据的容量，则“TRCV (页 8409)”指令将尽可能多的已

接收数据复制至该接收区内，直到接收区完全填满为止。

– “TRCV (页 8409)”完全填满接收区之后，会将 NDR 设置为 TRUE，并将 RCVD_LEN 表示

为 LEN 的值。此后每次调用，都会接收到已发送数据的另一个块。

ISO on TCP
在数据传输期间，也传输消息长度和结束位置等相关信息。

如果选定的接收区大于已发送数据的容量，则“TRCV (页 8409)”指令会将所有的已发送数据

全部复制至接收区内。此后，它会将 NDR 设置为 TRUE，并将已发送数据的长度写入 
RCVD_LEN。

如果所选择的接收区小于发送数据的长度，则“TRCV (页 8409)”不会复制任何数据到接收区，

并返回以下错误信息：ERROR = 1，STATUS = W#16#8088。

指令
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UDP
对于 TCP 和 ISO on TCP 协议，没有连接建立过程。因此，调用发送块“TUSEND (页 8414)”
时，必须指定接收方地址参数的引用（IP 地址和端口号）。与此类似，接收块“TURCV 
(页 8417)”完成作业时，将接收到发送方地址参数的引用（IP 地址和端口号）。

• 为了使用指令“TUSEND (页 8414)”和“TURCV (页 8417)”，首先，必须在发送端和接收

端调用指令“TCON (页 8400)”，以建立本地通信接入点。

• 每次调用“TUSEND (页 8414)”时，如果指定远程通信伙伴的 IP 地址和端口号，则可再次

引用远程通信伙伴。

• 在数据传输期间，也传输消息长度和结束位置等相关信息。

如果选定的接收区大于已发送数据的容量，则“TURCV (页 8417)”指令会将所有的已发送数

据全部复制至接收区内。此后，它会将 NDR 设置为 TRUE，并将已发送数据的长度写入 
RCVD_LEN。

如果所选择的接收区小于发送数据的长度，则“TURCV”不会复制任何数据到接收区，并返回

以下错误信息：ERROR  = 1，STATUS = W#16#8088。

TCP 和 UDP 端口号

连接地址的分配过程如下：

• 对于 TCP：
– 主动连接：通过远程 IP 地址、远程端口和本地端口（显式地指定，或者由操作系统设

定本地端口的端口号）。

– 被动连接：通过本地端口。如果希望多次使用该本地端口，则需要预定义远程 IP 地址，

或者预定义远程 IP 地址与远程端口。

• 对于 UDP：通过远程 IP 地址、远程端口和本地端口（显式地指定本地端口的端口号）。

指令
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以下列出的区域适用于本地端口。这些区域适用于远程通信伙伴为 S7 CPU 的远程端口。对

于远程端口，无其它任何限制。

• 对于 CPU 31x-2 PN/DP（固件版本为 V2.6 及更低版本）和 CPU 41x-3 PN/DP（固件版本为 
V5.1 及更低版本）：

– 组态可用端口号（UDT 65）：2000 至 5000
– 如果没有明确指定端口号，则操作系统可以分配 49152 至 65534 动态范围内的端口。

• 对于 CPU 31x-2 PN/DP（固件版本为 V2.7 或更高）和 CPU 41x-3 PN/DP（固件版本为 V5.2 
或更高）：

– 组态可用端口号（UDT 65）：1 至 49151
由于西门子将 1 至 1999 和 5001 至 49151 这两个范围内的端口号预留给系统使用，

因此，我们建议将端口号限制在 2000 至 5000 范围之内。

– 如果没有明确指定端口号，则操作系统可以分配 49152 至 65534 动态范围内的端口。

• 对于 CPU 31x-2 PN/DP（固件版本为 V3.2 或更高）、CPU 41x-3 PN/DP（固件版本为 V6.0 
或更高）以及 CPU 41x-5H PN/DP（固件版本为 V6.0 或更高）：

– 端口可多次使用。

下表列出了预留给系统使用的端口号：

协议 端口号 维修

- 0 （该端口已预留。不得使用。）

TCP 20 和 21 FTP
TCP 25 SMTP
TCP 80 HTTP
TCP 102 RFC 1006
UDP 135 RPC-DCOM
UDP 161 SNMP REQUEST
TCP，UDP 34962 PNIO
TCP，UDP 34963 PNIO
TCP，UDP 34964 PNIO
UDP 65532 NTP
UDP 65533 NTP
UDP 65534 NTP
UDP 65535 NTP

指令
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另请参见 http://www.iana.org/assignments/port-numbers。

说明

不得使用为系统预留的端口号。

设备中建立主动连接和被动连接时，不得使用相同的端口号。

为 TCP 和 ISO on TCP 通信连接分配参数 (S7-300, S7-400)

用于分配参数的数据块   
为了给通信连接分配 TCP 和 ISO on TCP 参数，需要根据 UDT 65“TCON_PAR”中的数据结构，

创建一个数据块。该数据结构包含了连接组态所必需的参数。对于每一个连接来说，都需要

一个这样的数据结构。该结构在某个共用数据块内就可实现。 
CONNECT 连接参数属于“TCON (页 8400)”指令，它含有一个引用，指向相关连接描述信息

的地址（例如，P#DB100.DBX0.0 字节 64）。

连接描述表（UDT 65）

字节 参数 数据类型 起始值 说明

0 到 1 block_length WORD W#16#40 UDT 65 的长度：64 个字节（固定）

2 到 3 id WORD W#16#000
1

连接引用（取值范围：W#16#0001 至 
W#16#0FFF）
必须将各个块内的该参数值指定给 ID。

4 connection_type BYTE B#16#11 协议选项：

• B#16#11：TCP（使用 CP 时不支持）

• B#16#12：ISO on TCP
5 active_est BOOL FALSE 建立连接的方式所对应的 ID：

• FALSE：被动连接建立

• TRUE：主动连接建立

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

6 local_device_id BYTE B#16#02 • B#16#00：通过 CP 443-1EX 进行数据通信

（仅 S7-400 和 connection_type 
= B#16#12）。支持的 CP：CP443-1EX4x、
CP443-1EX20、CP443-1GX20、
CP443-1EX30、CP443-1GX30

• B#16#01：在 WinAC RTX 接口插槽 1 (IF1) 上
基于 IE 接口进行数据通信（仅 TCP）

• B#16#02：通过集成的 IE 接口与 CPU 315-2 
PN/DP 和 317-2 PN/DP 进行数据通信

• B#16#03：通过集成的 IE 接口与 CPU 319-3 
PN/DP 进行数据通信

• B#16#05：通过集成的 IE 接口与 CPU 414-3 
PN/DP、416-3 PN/DP、416-3F PN/DP 和 
41x-5H PN/DP（机架 0）进行数据通信

• B#16#06：在 WinAC RTX 接口插槽 2 (IF2) 上
基于 IE 接口进行数据通信（仅 TCP）

• B#16#0B：在 WinAC RTX 接口插槽 3 (IF3) 上
基于 IE 接口进行数据通信（仅 TCP）

• B#16#0F：在 WinAC RTX 接口插槽 4 (IF4) 上
基于 IE 接口进行数据通信（仅 TCP）

• B#16#15：通过集成的 IE 接口与 CPUs 41x-5H 
PN/DP（机架 1）进行数据通信

7 local_tsap_id_len BYTE B#16#02 所使用 local_tsap_id 参数的长度；可能值：

• 0 或 2，对于 connection_type = B#16#01
（主动端：0，被动端：2)

• 0 或 2，对于 connection_type = B#16#11
（主动端：0 或 2，被动端：2)

• 2 至 16。如果 connection_type = B#16#12
8 rem_subnet_id_le

n
BYTE B#16#00 该参数目前未使用。分配为 B#16#00。

9 rem_staddr_len BYTE B#16#00 远程连接端点的地址长度：

• 0：未指定，即，参数 rem_staddr 无关紧要。

• 4：参数 rem_staddr 内的有效 IP 地址

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

10 rem_tsap_id_len BYTE B#16#00 所使用 rem_tsap_id 参数的长度；可能值：

• 对于 connection_type = B#16#01：0 或 2

对于被动端，值必需为 B#16#00。
• 0 或 2。如果 connection_type = B#16#11

被动端的值只能为 B#16#00（仅 S7-400）。

• 0 或 2-16，如果 connection_type = B#16#12
（主动端：2 至 16；被动端：0 或 2 至 16，0 
表示未指定）

11 next_staddr_len BYTE B#16#00 所用 next_staddr 参数的长度（仅与 ISO-on-TCP 
相关）

12 到 27 local_tsap_id ARRAY 
[1..16] of 
BYTE 

B#16#07
B#16#D0
B#16#00 ...

connection_type =
• B#16#11：本地端口号（可能的值，请参见

“基于工业以太网的开放式用户通信指令的功能

描述 (页 8376)”），

local_tsap_id[1] = 端口号的高位字节（十六进

制格式），

local_tsap_id[2] = 端口号的低位字节（十六进

制格式），

local_tsap_id[3-16] = B#16#00
• B#16#12：本地 TSAP ID：

见下文。

• B#16#01：本地端口号（可能的值，请参见

“基于工业以太网的开放式用户通信指令的功能

描述 (页 8376)”），

local_tsap_id[1] = 端口号的低位字节（十六进

制格式），

local_tsap_id[2] = 端口号的高位字节（十六进

制格式），

local_tsap_id[3-16] = B#16#00
注：如果与同一个通信伙伴建立多个连接，则必

须确保所使用的每个 local_tsap_id 值在 CPU 内都

是惟一的。

28 到 33 rem_subnet_id ARRAY 
[1..6] of 
BYTE 

B#16#00 ... 该参数目前未使用。将赋值为 0。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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字节 参数 数据类型 起始值 说明

34 到 39 rem_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE 

B#16#00 ... 远程连接端点的 IP 地址，例如 192.168.0.1：
connection_type =
• B#16#1x:

rem_staddr[1] = B#16#C0 (192),
rem_staddr[2] = B#16#A8 (168),
rem_staddr[3] = B#16#00 (0),
rem_staddr[4] = B#16#01 (1),
rem_staddr[5-6]= B#16#00（预留）

40 到 55 rem_tsap_id ARRAY 
[1..16] of 
BYTE 

B#16#00 ... connection_type =
• B#16#11：远程端口号（可能的值，请参见

“基于工业以太网的开放式用户通信指令的功能

描述 (页 8376)”），

rem_tsap_id[1] = 端口号的高位字节（十六进

制格式），

rem_tsap_id[2] = 端口号的低位字节（十六进

制格式），

rem_tsap_id[3-16] = B#16#00
• B#16#12：远程 TSAP ID：

见下文。

56 到 61 next_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE 

B#16#00 ... local_device_id =
• B#16#00：

next_staddr[1]：相应（本地）CP 的机架和插

槽（位 0 至 4：插槽，位 5 至 7：机架号）

next_staddr[2-6]：B#16#00
• B#16#02, B#16#03, B#16#05: 

next_staddr[1-6]: B#16#00
• 此时，B#16#01, B#16#06, B#16#0B, 

B#16#0F: 
next_staddr[1-6]: B#16#00 
( next_staddr_len=B#16#00)

62 到 63 spare WORD W#16#000
0

待机：将“0”赋给该参数。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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用于 ISO on TCP 的本地和远程 TSAP ID 的长度和形式

• 主动连接的建立：

– 远程 TSAP-ID：
可以使用长度在 1 至 16 个字节之间的所有字符串。各个字符的值可以位于 B#16#00 
和 B#16#FF 之间。

– 远程 TSAP-ID：
 对于集成的 IE 接口，可以使用长度在 1 到 16 个字节之间的所有字符串。各个字符的

值可以位于 B#16#00 和 B#16#FF 之间。

• 被动连接的建立：

– 远程 TSAP-ID：
可以使用长度在 0 至 16 个字节之间的所有字符串。各个字符的值可以位于 B#16#00 
和 B#16#FF 之间。

– 本地 TSAP-ID：

loc_tsap_id_le
n

local_tsap_id[1] local_tsap_id[2] local_tsap_id[3 到 
16]

2 B#16#E0（连接类型 T 
型连接）

0（仅适于集成的 IE 接
口）或者本地 CPU 的机

架和插槽（位 0 至 4 用
于插槽；位 5 至 7 用于

机架编号）

不存在

> 2 B#16#E0（连接类型 T 
型连接）

0（仅适于集成的 IE 接
口）或者本地 CPU 的机

架和插槽（位 0 至 4 用
于插槽；位 5 至 7 用于

机架编号）

TSAP 扩展

  仅适于集成的 IE 接口：

ASCII 字符（B#16#20 
至 B#16#7E）

不相关 TSAP 扩展

CPU 与协议选项 TCP 和 ISO on TCP 之间的依赖关系

有关 CPU 中可以使用的协议选项（TCP 和 ISO on TCP），请参见以下段落：

CPU、所用协议选项（connection_type）以及可以传输的数据长度之间的关系 (页 8389)
有关可连接的数目，请参见相应的 CPU 规格。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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连接建立

通信伙伴 A 必须能触发主动连接建立过程。通信伙伴 B 必须能触发被动连接建立过程。如

果两个通信伙伴都触发了连接建立过程，操作系统便完全能够建立通信连接。

分配连接参数时，可以指定哪个通信伙伴可以建立主动连接，哪个通信伙伴接到通信伙伴的

请求时可以建立被动连接。

使用 UDP 协议时，两个通信伙伴都必须能发起被动连接建立过程。

为本地通信 UDP 接入点分配参数 (S7-300, S7-400)

用于组态本地通信接入点的数据结构   
为了给本地通信接入点分配参数，必须根据 UDT 65“TCON_PAR”，创建一个包含相应数据结

构的数据块。该数据结构包含有必要的参数，以便组态用户程序和操作系统通信层之间的连

接。 
CONNECT 参数属于“TCON (页 8400)”指令，它含有一个引用，指向相关连接描述信息的地址

（例如，P#DB100.DBX0.0 字节 64）。

UDP 连接描述表（UDT 65）

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 到 1 block_length WORD W#16#40 UDT 65 的长度：64 个字节（固定）

2 到 3 id WORD W#16#000
1

指向用户程序和操作系统通信级之间的连接的引用

（取值范围：W#16#0001 至 W#16#0FFF）
必须将各个块内的该参数值指定给 ID。

4 connection_type BYTE B#16#13 协议框架：

• B#16#13：UDP（使用 CP 时不支持）

5 active_est BOOL FALSE 建立连接的方式所对应的 ID：必须将 FALSE 赋值给

该参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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字节 参数 数据类型 初始值 说明

6 local_device_id BYTE B#16#02 • B#16#01：在 WinAC RTX 接口插槽 1 (IF1) 上基

于 IE 接口进行通信

• B#16#02：通过集成的 IE 接口与 CPU 317-2 
PN/DP 进行数据通信

• B#16#03：通过集成的 IE 接口与 CPU 319-3 
PN/DP 进行数据通信

• Sinumerik 840D sl 的 B#16#04:
• B#16#05：通过集成的 IE 接口与 CPU 414-3 

PN/DP、416-3 PN/DP、416-3F PN/DP 和 41x-5H 
PN/DP（机架 0）进行数据通信

• B#16#06：在 WinAC RTX 接口插槽 2 (IF2) 上基

于 IE 接口进行通信

• B#16#0B：在 WinAC RTX 接口插槽 3 (IF3) 上基

于 IE 接口进行通信

• B#16#0F：在 WinAC RTX 接口插槽 4 (IF4) 上基

于 IE 接口进行通信

• B#16#15：通过集成的 IE 接口与 CPUs 41x-5H 
PN/DP（机架 1）进行数据通信

7 local_tsap_id_len BYTE B#16#02 所用 local_tsap_id 参数（本地端口）的长度：2 个
字节

8 rem_subnet_id_le
n

BYTE B#16#00 该参数未使用。分配为 B#16#00。

9 rem_staddr_len BYTE B#16#00 该参数未使用。分配为 B#16#00。
10 rem_tsap_id_len BYTE B#16#00 该参数未使用。分配为 B#16#00。
11 next_staddr_len BYTE B#16#00 该参数未使用。分配为 B#16#00。
12 到 27 local_tsap_id ARRAY 

[1..16] of 
BYTE 

B#16#07
B#16#D0
B#16#00 ...

本地端口号（可能的值，请参见“基于工业以太网

的开放式用户通信指令的功能描述 (页 8376)”），

local_tsap_id[1] = 端口号的高位字节（十六进制格

式），

local_tsap_id[2] = 端口号的低位字节（十六进制格

式），

local_tsap_id[3-16] = B#16#00（预留）

注：需确保 CPU 中使用的所有 local_tsap_id 值均唯

一。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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字节 参数 数据类型 初始值 说明

28 到 33 rem_subnet_id ARRAY 
[1..6] of 
BYTE 

B#16#00 ... 该参数未使用。将“0”赋给它。

34 到 39 rem_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE 

B#16#00 ... 该参数未使用。将“0”赋给它。

40 到 55 rem_tsap_id ARRAY 
[1..16] of 
BYTE 

B#16#00 ... 该参数未使用。将“0”赋给它。

56 到 61 next_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE 

B#16#00 ... 该参数未使用。将“0”赋给它。

62 到 63 spare WORD W#16#000
0

待机：将“0”赋给该参数。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

CPU 与 UDP 协议框架的相互关系

要确定各  UDP 协议框架适用的 CPU，请参见以下段落内容：

CPU、所用协议选项（connection_type）以及可以传输的数据长度之间的关系 (页 8389) 
有关用户程序与操作系统通信层间可能的连接数量，请参见 CPU 规范。

组态本地通信接入点

每一个通信伙伴都必须能够独立于其它伙伴组态自己的本地通信接入点。这涉及到用户程序

和操作系统通信层之间连接的建立。

使用 UDP 协议时，两个通信伙伴都必须能发起被动连接建立过程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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远程通信伙伴 UDP 地址信息的结构 (S7-300, S7-400)

概述   
• 使用“TUSEND (页 8414)”，可以通过参数 ADDR 中传递接收方的地址。 该地址信息必须

使用下面所描述的结构。

• 使用“TURCV (页 8409)”，可以通过参数 ADDR 获得已接收数据的发送方的地址。 该地

址信息必须使用下面所描述的结构。

用于远程通信伙伴地址信息的数据块

必须根据 UDT 66“TADDR_PAR”，创建含有一或多个相应数据结构的数据块。

可以通过“TUSEND (页 8414)”的参数 ADDR，传递指向相关远程通信伙伴的地址（例如，

P#DB100.DBX0.0 字节 8）的指针。“TURCV (页 8409)”的参数 ADDR 将会接收到该指针。

远程通信伙伴地址信息表（UDT 66）

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 至 3 rem_ip_add
r

ARRAY [1..4] of BYTE B#16#00 ... 远程通信伙伴的 IP 地址，例如，192.168.2.3：
• rem_ip_addr[1] = B#16#C0 (192)
• rem_ip_addr[2] = B#16#A8 (168)
• rem_ip_addr[3] = B#16#02 (2)
• rem_ip_addr[4] = B#16#03 (3)

4 至 5 rem_port_n
r

ARRAY [1..2] of BYTE B#16#00 ... 远程端口号（可能值详见： 基于工业以太网的开

放式用户通信指令的功能描述 (页 8376))
• rem_port_nr[1] = 端口号高位字节（以十六进

制表示）

• rem_port_nr[2] = 端口号低位字节（以十六进

制表示）

6 至 7 spare ARRAY [1..2] of BYTE B#16#00 ... 待机： 将“0”赋给该参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CPU、所用协议选项（connection_type）以及可以传输的数据长度之间的关系 (S7-300, S7-400)

CPU、所用协议选项（connection_type）以及可以传输的数据长度之间的关系   
下表列出了在每种 CPU 上可使用的协议选项，以及可传输数据的长度。

协议选项 UDT 65 内的参数

“connection 
_type”

CPU 通过集成的 IE 接口进

行通信的数据长度

（以字节为单位）

通过 CP 进行通信

的数据长度（以

字节为单位）

TCP B#16#11 CPU 31x-2 PN/DP（固件版本

为 V2.4 及更高版本）

1 至 8192 -

CPU 31x-2 PN/DP（固件版本

为 V3.1 及更高版本）

1 至 32767

CPU 31x-3 PN/DP（固件版本

为 V3.2 及更高版本）

1 至 32767

CPU 41x-3 PN/DP 1 至 32767 -
CPU 41x-5H PN/DP 1 至 32767 -

B#16#01 CPU 31x-2 PN/DP 1 至 1472 -
 
ISO on TCP B#16#12 CPU 31x-2 PN/DP（固件版本

为 V2.4 及更高版本）

1 至 8192 -

CPU 31x-2 PN/DP（固件版本

为 V3.1 及更高版本）

1 至 32767

CPU 31x-3 PN/DP（固件版本

为 V3.2 及更高版本）

1 至 32767

CPU 41x（固件版本为 V4.1 
及更高版本，不含 CPU 
41x-4H）

- 1 至 1452

CPU 41x-3 PN/DP 1 至 32767 1 至 1452
CPU 41x-5H PN/DP 1 至 32767 1 至 1452

 
UDP B#16#13 CPU 31x-2 PN/DP（固件版本

为 V2.4 及更高版），CPU 
41x-3 PN/DP 和 41x-5H 
PN/DP

1 至 1472 -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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通信连接参数示例 (S7-300, S7-400)

示例 1： 两台 S7-400 CPU 之间通过 ISO on TCP 和 CP 443-1 进行通信 
通信伙伴为两个 CPU 414-2。通信由 2 个 CP 443-1 来实现。 
下表列出了两个通信伙伴 重要的数据：

属性 通信伙伴 A：
带有 CP 443-1 的 CPU 414-2

通信伙伴 B：
带有 CP 443-1 的 CPU 414-2

连接建立 主动 被动

IP 地址 192.168.4.14 192.168.4.16
CPU 的物理地址 机架 0，插槽 3 机架 0，插槽 4
相关 CP 的物理地址 机架 0，插槽 6 机架 1，插槽 8
本地 TSAP-ID（说明： 用于鉴别连接的

实际 TSAP 编码，从第三个字节起）

0xE0 03 54 43 50 2D 31 0xE0 04 54 43 50 2D 31

下表为与通信伙伴 A 主动建立连接有关的数据块内的参数项：

参数 数据类型 示例值 说明

id WORD W#16#0414 指向本连接的引用

connection_type BYTE B#16#12 协议选项： ISO on TCP
active_est BOOL TRUE 主动连接建立

local_device_id BYTE B#16#00 通过 CP 的通信 AS-internal 
local_tsap_id_len BYTE B#16#07 参数 local_tsap_id 的长度

rem_staddr_len BYTE B#16#04 远程连接端点的地址长度：

• 4: 参数 rem_staddr 内的有效 IP 地址

rem_tsap_id_len BYTE B#16#07 参数 rem_tsap_id 的长度

next_staddr_len BYTE B#16#01 参数 next_staddr 的长度

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 示例值 说明

local_tsap_id ARRAY 
[1..16] 
of BYTE

• local_tsap_id[1] = B#16#E0
• local_tsap_id[2] = B#16#03
• local_tsap_id[3] = B#16#54 
（ASCII，等价于“T”）

• local_tsap_id[4] = B#16#43 
（ASCII，等价于“C”）

• local_tsap_id[5] = B#16#50
（ASCII，等价于“P”）

• local_tsap_id[6] = B#16#2D
（ASCII，等价于“-”）

• local_tsap_id[7] = B#16#31
（ASCII，等价于“1”）

• local_tsap_id[8-16] = B#16#00

本地 TSAP-ID： 0xE0035443502D31

rem_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

"192.168.4.16"
• rem_staddr[1] = B#16#C0 (192)
• rem_staddr[2] = B#16#A8 (168)
• rem_staddr[3] = B#16#04 (4)
• rem_staddr[4] = B#16#10 (16)
• rem_staddr[5-6] = B#16#00

远程连接端点的 IP 地址

rem_tsap_id ARRAY 
[1..16] 
of BYTE 

• rem_tsap_id[1] = B#16#E0
• rem_tsap_id[2] = B#16#04
• rem_tsap_id[3] = B#16#54
（ASCII，等价于“T”）

• rem_tsap_id[4] = B#16#43 
（ASCII，等价于“C”）

• rem_tsap_id[5] = B#16#50 
（ASCII，等价于“P”）

• rem_tsap_id[6] = B#16#2D
（ASCII，等价于“-”）

• rem_tsap_id[7] = B#16#31
（ASCII，等价于“1”）

• rem_tsap_id[8-16] = B#16#00

远程 TSAP-ID： 0xE0045443502D31

next_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

• next_staddr[1] = B#16#06
• next_staddr[2-6] = B#16#00

机架 = 0，插槽 = 6

（位 7 至 5： 机架编号，位 4 至 0： 插
槽编号）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表为与通信伙伴 B 被动建立连接有关的数据块内的参数项：

参数 数据类型 示例值 说明

id WORD W#16#0416 指向本连接的引用

connection_type BYTE B#16#12 协议选项： ISO on TCP
active_est BOOL FALSE 被动连接建立

local_device_id BYTE B#16#00 通过 CP 的通信 AS-internal 
local_tsap_id_len BYTE B#16#07 所使用的 local_tsap_id 参数的长度

rem_staddr_len BYTE B#16#04 远程连接端点的地址长度：

• 4: 参数 rem_staddr 内的有效 IP 地址

rem_tsap_id_len BYTE B#16#07 参数 rem_tsap_id 的长度

next_staddr_len BYTE B#16#01 参数 next_staddr 的长度

local_tsap_id ARRAY 
[1..16] 
of BYTE

• local_tsap_id[1] = B#16#E0
• local_tsap_id[2] = B#16#04
• local_tsap_id[3] = B#16#54
（ASCII，等价于“T”）

• local_tsap_id[4] = B#16#43
（ASCII，等价于“C”）

• local_tsap_id[5] = B#16#50 
（ASCII，等价于“P”）

• local_tsap_id[6] = B#16#2D
（ASCII，等价于“-”）

• local_tsap_id[7] = B#16#31
（ASCII，等价于“1”）

• local_tsap_id[8-16] = B#16#00

本地 TSAP-ID： 0xE0045443502D31

rem_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

"192.168.4.14"
• rem_staddr[1] = B#16#C0 (192)
• rem_staddr[2] = B#16#A8 (168)
• rem_staddr[3] = B#16#04 (4)
• rem_staddr[4] = B#16#0E (14)
• rem_staddr[5-6] = B#16#00

远程连接端点的 IP 地址

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 示例值 说明

rem_tsap_id ARRAY 
[1..16] 
of BYTE 

• rem_tsap_id[1] = B#16#E0
• rem_tsap_id[2] = B#16#03
• rem_tsap_id[3] = B#16#54
（ASCII，等价于“T”）

• rem_tsap_id[4] = B#16#43
（ASCII，等价于“C”）

• rem_tsap_id[5] = B#16#50
（ASCII，等价于“P”）

• rem_tsap_id[6] = B#16#2D
（ASCII，等价于“-”）

• rem_tsap_id[7] = B#16#31
（ASCII，等价于“1”）

• rem_tsap_id[8-16] = B#16#00

远程 TSAP-ID： 0xE0035443502D31

next_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

• next_staddr[1] = B#16#28
• next_staddr[2-6] = B#16#00

机架 = 1，插槽 = 8

（位 7 至 5： 机架编号，位 4 至 0： 插
槽编号）

示例 2： S7-400 CPU 和 S7-300 CPU 之间通过 TCP 和集成的 PROFINET 接口进行通信

一个通信伙伴为 CPU 416-3 PN/DP，另一个为 CPU 319-3 PN/DP。 下表列出了两个通信伙伴

重要的数据：

属性 通信伙伴 A：
CPU 416-3 PN/DP

通信伙伴 B：
CPU 319-3 PN/DP

连接建立 主动 被动

IP 地址 192.168.3.142 192.168.3.125
本地端口号 无关 2005

下表为与通信伙伴 A 主动建立连接有关的数据块内的参数项：

参数 数据类型 示例值 说明

id WORD W#16#0014 指向本连接的引用

connection_type BYTE B#16#11 协议选项： TCP
active_est BOOL TRUE 主动连接建立

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8393



参数 数据类型 示例值 说明

local_device_id BYTE B#16#05 通过集成的以太网接口与 S7-400 CPU 
进行通信

local_tsap_id_len BYTE B#16#00 （仅允许使用该值） 参数 local_tsap_id 未使用

rem_staddr_len BYTE B#16#04 远程连接端点的地址长度：

• 4: 参数 rem_staddr 内的有效 IP 地址

rem_tsap_id_len BYTE B#16#02 （仅允许使用该值） 参数 rem_tsap_id 的长度

rem_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE 

"192.168.3.125"
• rem_staddr[1] = B#16#C0 (192)
• rem_staddr[2] = B#16#A8 (168)
• rem_staddr[3] = B#16#03 (3)
• rem_staddr[4] = B#16#7D (125)
• rem_staddr[5-6] = B#16#00

远程连接端点的 IP 地址

rem_tsap_id ARRAY 
[1..16] 
of BYTE 

"2005"
• rem_tsap_id[1] = B#16#07
• rem_tsap_id[2] = B#16#D5
• rem_tsap_id[3-16] = B#16#00

远程端口号： 2005 = W#16#07D5

下表为与通信伙伴 B 被动建立连接有关的数据块内的参数项：

参数 数据类型 示例值 说明

id WORD W#16#000F 指向本连接的引用

connection_type BYTE B#16#11 协议选项： TCP
active_est BOOL FALSE 被动连接建立

local_device_id BYTE B#16#03 通过集成的以太网接口与 CPU 319-3 
PN/DP 进行通信

local_tsap_id_len BYTE B#16#02 （仅允许使用该值） 参数 local_tsap_id 的长度

rem_staddr_len BYTE B#16#04 远程连接端点的地址长度：

• 4: 参数 rem_staddr 内的有效 IP 地址

rem_tsap_id_len BYTE B#16#00 （仅允许使用该值） 参数 rem_tsap_id 的长度

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 示例值 说明

local_tsap_id ARRAY 
[1..16] 
of BYTE 

"2005"
• local_tsap_id[1] = B#16#07
• local_tsap_id[2] = B#16#D5
• local_tsap_id[3-16] = B#16#00

本地端口号： 2005 = W#16#07D5

rem_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE 

"192.168.3.142"
• rem_staddr[1] = B#16#C0 (192)
• rem_staddr[2] = B#16#A8 (168)
• rem_staddr[3] = B#16#03 (3)
• rem_staddr[4] = B#16#8E (142)
• rem_staddr[5-6] = B#16#00

远程连接端点的 IP 地址

示例 3： S7-300 CPU 和 S7-400 CPU 之间通过 UDP 和集成的 PROFINET 接口进行通信

一个通信伙伴为 CPU 319-3 PN/DP，另一个通信为 CPU 414-3 PN/DP。 下表列出了两个通信

伙伴 重要的数据：

属性 通信伙伴 A：
CPU 319-3 PN/DP

通信伙伴 B：
CPU 414-3 PN/DP

发送方/接收方 发送方 接收方

IP 地址 192.168.3.142 192.168.3.125
本地端口号 2004 2005

下表为发送方（通信伙伴 A）有关的数据块的参数项，用于为本地通信接入点分配参数：

参数 数据类型 示例值 说明

id WORD W#16#0014 指向应用程序与操作系统通信层之间的

这个连接的引用。

connection_type BYTE B#16#13 协议选项： UDP
active_est BOOL FALSE 对于协议选项 UDP，仅能使用该值。

local_device_id BYTE B#16#03 通过集成的以太网接口与 CPU 319-3 
PN/DP 进行通信

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 示例值 说明

local_tsap_id_len BYTE B#16#02 参数 local_tsap_id 的长度

local_tsap_id ARRAY 
[1..16] 
of BYTE 

• local_tsap_id[1] = B#16#07
• local_tsap_id[2] = B#16#D4
• local_tsap_id[3-16] = B#16#00

本地端口号： 2004 = W#16#07D4

下表为接收方（通信伙伴 B）有关的数据块的参数项，用于为本地通信接入点分配参数：

参数 数据类型 示例值 说明

id WORD W#16#000F 指向应用程序与操作系统通信层之间的

这个连接的引用。

connection_type BYTE B#16#13 协议选项： UDP
active_est BOOL FALSE 对于协议选项 UDP，仅能使用该值。

local_device_id BYTE B#16#05 通过集成的以太网接口与 S7-400 CPU 
进行通信

local_tsap_id_len BYTE B#16#02 参数 local_tsap_id 的长度

local_tsap_id ARRAY 
[1..16] 
of BYTE 

• local_tsap_id[1] = B#16#07
• local_tsap_id[2] = B#16#D5
• local_tsap_id[3-16] = B#16#00

本地端口号： 2005 = W#16#07D5

发送方调用“TUSEND (页 8414)”时，可以传输数据块内接收方的下列地址参数：

参数 数据类型 示例值 说明

rem_ip_addr ARRAY 
[1..4] of 
BYTE 

• rem_ip_addr[1] = B#16#C0 (192)
• rem_ip_addr[2] = B#16#A8 (168)
• rem_ip_addr[3] = B#16#3 (3)
• rem_ip_addr[4] = B#16#7D (125)

接收方的 IP 地址： 192.168.3.125

rem_port_nr ARRAY 
[1..2] of 
BYTE 

• rem_port_nr[1] = B#16#07
• rem_port_nr[2] = B#16#D5

接收方的端口号： 2005 = 
W#16#07D5

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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接收方调用“TURCV (页 8417)”时，可以接收数据块内发送方的下列地址参数：

参数 数据类型 示例值 说明

rem_ip_addr ARRAY 
[1..4] of 
BYTE 

• rem_ip_addr[1] = B#16#C0 (192)
• rem_ip_addr[2] = B#16#A8 (168)
• rem_ip_addr[3] = B#16#3 (3)
• rem_ip_addr[4] = B#16#8E (142)

发送方的 IP 地址： 192.168.3.142

rem_port_nr ARRAY 
[1..2] of 
BYTE 

• rem_port_nr[1] = B#16#07
• rem_port_nr[2] = B#16#D4

发送方的端口号： 2004 = 
W#16#07D4

示例 4： 两台 S7-400 CPU 之间通过 ISO on TCP 和集成的 PROFINET 接口进行通信

其中一个通信伙伴是 CPU 414-3 PN/DP（固件版本为 V5.0 及更高版本），另一个是固件版

本为 V5.0 的 CPU 416-3 PN/DP。通信由集成的 PROFINET 接口实现。

下表列出了两个通信伙伴 重要的数据。

属性 通信伙伴 A：
CPU 414-3 PN/DP

通信伙伴 B：
CPU 416-3 PN/DP

发送方/接收方 发送方 接收方

连接建立 被动 主动

IP 地址 192.168.0.14 192.168.0.16

下表列出了相应数据块内通信伙伴 A 的所有参数项。

参数 数据类型 示例值 说明

block_length WORD W#16#40 UDT65 的长度： 64 个字节（固定）

id WORD W#16#0001 指向本连接的引用

connection_type BYTE B#16#12 协议选项：

• B#16#12：ISO on TCP
active_est BOOL FALSE 被动连接建立

local_device_id BYTE B#16#05 基于 CPU 41x PN/DP 集成 IE 接口的通信

local_tsap_id_len BYTE B#16#03 参数 local_tsap_id 的长度

rem_subnet_id_len BYTE B#16#00 该参数未使用。 分配为 B#16#00。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 示例值 说明

rem_staddr_len BYTE B#16#04 远程连接端点的地址长度：

• 4: 参数 rem_staddr 内的有效 IP 地址

rem_tsap_id_len BYTE B#16#03 参数 rem_tsap_id 的长度

next_staddr_len BYTE B#16#00 该参数未使用（因为通信需通过集成的

接口实现）。 分配为 B#16#00 。
local_tsap_id ARRAY 

[1..16] 
of BYTE

• local_tsap_id[1] = B#16#E0
• local_tsap_id[2] = B#16#03
• local_tsap_id[3] = B#16#01
• local_tsap_id[4-16] = B#16#00

本地 TSAP-ID： 0xE00301

rem_subnet_id ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

rem_subnet_id[1-6] = B#16#00 该参数未使用。 将“0”赋给它。

rem_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

"192.168.0.16"
• rem_staddr[1] = B#16#C0 (192)
• rem_staddr[2] = B#16#A8 (168)
• rem_staddr[3] = B#16#00 (0)
• rem_staddr[4] = B#16#10 (16)
• rem_staddr[5-6] = B#16#00

远程连接端点的 IP 地址

rem_tsap_id ARRAY 
[1..16] 
of BYTE 

• rem_tsap_id[1] = B#16#E0
• rem_tsap_id[2] = B#16#03
• rem_tsap_id[3] = B#16#01
• rem_tsap_id[4-16] = B#16#00

远程 TSAP-ID： 0xE00301

next_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

next_staddr[1-6] = B#16#00 该参数未使用（因为通信需通过集成的

接口实现）

spare WORD W#16#0000 该参数未使用。 将“0”赋给它。

下表列出了相应数据块内通信伙伴 B 的所有参数项。

参数 数据类型 示例值 说明

block_length WORD W#16#40 UDT65 的长度： 64 个字节（固定）

id WORD W#16#0001 指向本连接的引用

connection_type BYTE B#16#12 协议选项：

• B#16#12：ISO on TCP

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 示例值 说明

active_est BOOL TRUE 主动连接建立

local_device_id BYTE B#16#05 基于 CPU 41x PN/DP 集成 IE 接口的通信

local_tsap_id_len BYTE B#16#03 参数 local_tsap_id 的长度

rem_subnet_id_len BYTE B#16#00 该参数未使用。 分配为 B#16#00。
rem_staddr_len BYTE B#16#04 远程连接端点的地址长度：

• 4: 参数 rem_staddr 内的有效 IP 地址

rem_tsap_id_len BYTE B#16#03 参数 rem_tsap_id 的长度

next_staddr_len BYTE B#16#00 该参数未使用（因为通信需通过集成的

接口实现）。 分配为 B#16#00。
local_tsap_id ARRAY 

[1..16] 
of BYTE

• local_tsap_id[1] = B#16#E0
• local_tsap_id[2] = B#16#03
• local_tsap_id[3] = B#16#01
• local_tsap_id[4-16] = B#16#00

本地 TSAP-ID： 0xE00301

rem_subnet_id ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

rem_subnet_id[1-6] = B#16#00 该参数未使用。 将“0”赋给它。

rem_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

"192.168.0.14"
• rem_staddr[1] = B#16#C0 (192)
• rem_staddr[2] = B#16#A8 (168)
• rem_staddr[3] = B#16#00 (0)
• rem_staddr[4] = B#16#0E (14)
• rem_staddr[5-6] = B#16#00

远程连接端点的 IP 地址

rem_tsap_id ARRAY 
[1..16] 
of BYTE 

• rem_tsap_id[1] = B#16#E0
• rem_tsap_id[2] = B#16#03
• rem_tsap_id[3] = B#16#01
• rem_tsap_id[4-16] = B#16#00

远程 TSAP-ID： 0xE00301

next_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

next_staddr[1-6] = B#16#00 该参数未使用（因为通信需通过集成的

接口实现）

spare WORD W#16#0000 该参数未使用。 将“0”赋给它。

数据类型

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TCON： 建立通信连接 (S7-300, S7-400)

可建立的连接数

有关可建立的 TCP 或 UDP 连接数目，请参见相关的 CPU 规格。

与 TCP 和 ISO on TCP 一起使用     
两个通信伙伴都调用“TCON”指令，以设置和建立通信连接。分配参数时，可以指定哪个伙伴

为主动通信端点，哪个是被动通信端点。

设置并建立连接后，CPU 会自动保持和监视该连接。

如果连接被终止（例如由于线路中断或由于远程通信伙伴的原因），主动伙伴将试图重建已

经组态的连接。此时，不必再次调用“TCON”。
调用指令“TDISCON”之后，或者 CPU 进入 STOP 模式之后，将会终止并删除当前连接。再次

设置并建立该连接需要重新调用“TCON”。

与 UDP 一起使用

两个通信伙伴均调用指令“TCON”，以组态它们的本地通信接入点（本地端口）。在用户程序

和操作系统通信层之间组态了一个连接。未建立与远程通信伙伴之间的连接。

本地接入点用于发送和接收 UDP 消息帧。

本地接入点（UDT 65）或者远程通信伙伴（UDT 66）等组态内，以下参数必须相互匹配。

• 对于 UDP：指向连接和本地端口号的引用

功能描述

“TCON”指令为异步执行，也就是说，作业的处理可以延长并跨越多个调用。可通过调用

“TCON”且 REQ  = 1，启动连接建立与设置作业。

其作业状态由输出参数 BUSY 和 STATUS 指示。此时，STATUS 相当于该异步指令的输出参数 
RET_VAL。
另请参见“同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表列出了 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系。使用该表，可以查看“TCON”的当前状态、

或者设置或建立连接的时间（适用于 TCP 和 ISO-on-TCP）。

BUSY DONE ERROR 说明

TRUE 不相关 不相关 作业正在处理。

FALSE TRUE FALSE 作业已成功完成。

FALSE FALSE TRUE 由于出错，导致作业结束。错误的原因可以从参数 STATUS 中找出。

FALSE FALSE FALSE 没有为该指令分配（新）作业。

参数

下表列出了“TCON”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
T、C

控制参数 REQUEST 可以启动相关作业以

建立 ID 所指定的连接。在上升沿时启动该

作业。

ID Input WORD M、D 或常数 指向待建立的远程伙伴连接、或者用户程

序与操作系统通信层之间连接的引用。ID 
必须与本地连接描述信息中的相关参数的 
ID 相同。

取值范围：W#16#0001  到 W#16#0FFF
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 

• 0：作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1：作业已执行，且无任何错误

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：作业尚未完成。

• BUSY = 0：作业已完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• ERROR=1：处理作业时出错。STATUS 

提供了错误类型的详细信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

STATUS Output WORD M、D 状态参数 STATUS：错误信息

CONNECT InOut ANY D 指向相关连接描述信息 (UDT 65) 的指针 
 
另请参见

• 为 TCP 和 ISO on TCP 通信连接分配参

数 (页 8380)
• 为本地通信 UDP 接入点分配参数 

(页 8385)
注：可通过这两种方式输入 CONNECT 参
数：

• 绝对。示例：P#DB13.DBX0.0 字节 64
• 符号。示例：CONN_DB.Conn1

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS 
(W#16#...
)

说明

0 0000 连接已成功建立

0 7000 当前无作业处理

0 7001 启动作业处理，建立连接

0 7002 中间调用（与 REQ 无关），正在建立连接

1 8086 ID 参数超出了允许范围。

1 8087 已达到连接的 大数；无法再建立更多连接。

1 8089 CONNECT 参数没有指向某个数据块。

1 809A CONNECT 参数所指向的区域与连接描述信息的长度不匹配（UDT65）。

1 809B 连接描述信息中的 local_device_id 与 CPU 不匹配。

1 80A0 分组错误，用于错误代码 W#16#80A1 和 W#16#80A2
1 80A1 • 用户正在使用的连接或者端口

• 所选 IE 接口的协议选项无效

1 80A2 系统正在使用本地或者远程端口

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ERROR STATUS 
(W#16#...
)

说明

1 80A3 正在试图重建已有的连接

1 80A4 远程连接端点的 IP 地址无效，例如，该地址与本地伙伴自己的 IP 地址相同

1 80A7 通信错误：在“TCON”完成执行操作之前，已调用了“TDISCON (页 8404)”。连接建立

已经因调用“TDISCON (页 8404)”而终止。

1 80B2 CONNECT 参数指向使用关键字 UNLINKED 生成的某个数据块。

1 80B3 不一致的参数分配：分组错误，用于错误代码 W#16#80A0 至 W#16#80A2、
W#16#80A4、W#16#80B4 至 W#16#80B9

1 80B4 使用 ISO-on-TCP 协议选项（connection_type = B#16#12），被动地建立某个连接时

（active_est = FALSE），违背了以下一个或者多个条件：

• local_tsap_id_len >= B#16#02
• local_tsap_id[1] = B#16#E0
• local_tsap_id_len >= B#16#03 时，local_tsap_id[1] 是 ASCII 字符。

• local_tsap_id[1] 是 ASCII 字符，且 local_tsap_id_len >= B#16#03
1 80B5 使用 UDP 协议选项时，参数 active_est（UDT 65）出现错误

1 80B6 参数 connection_type (UDT 65) 中出现参数分配错误

1 80B7 以下某一个 UDT 65 参数存在错误：block_length、local_tsap_id_len、
rem_subnet_id_len、rem_staddr_len、rem_tsap_id_len、next_staddr_len

1 80B8 本地连接描述信息 (UDT 65) 内的参数与参数 ID 不相同

1 80C3 所有连接资源均已使用。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立连接。

• 接口正在接收新参数。

• 当前，“TDISCON (页 8404)”正在删除已组态的连接。

• 正在连接并更新 H 系统。

1 8xyy 常见错误信息

另请参见“通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)” 

参见

为 TCP 和 ISO on TCP 通信连接分配参数 (页 8380)
为本地通信 UDP 接入点分配参数 (页 8385)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TDISCON： 终止通信连接 (S7-300, S7-400)

与 TCP 和 ISO on TCP 一起使用

指令“TDISCON”可以终止 CPU 与某个通信伙伴之间的连接。

与 UDP 一起使用

“TDISCON”指令可以关闭本地通信接入点。 这意味着，用户程序与操作系统通信层之间的连

接被终止。

功能描述   
“TDISCON”指令为异步执行，也就是说，作业的处理可以延长并跨越多个调用。 使 REQ = 1，
调用指令“TDISCON”，可以启动连接终止作业。

“TDISCON”指令成功执行完毕之后，为指令“TCON (页 8400)”指定的 ID 不再有效，且不能

用于发送或接收操作。

其作业状态由输出参数 BUSY 和 STATUS 指示。 此时，STATUS 相当于该异步指令的输出参数 
RET_VAL（另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)).

参数

下表列出了指令“TDISCON”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
T、C

在上升沿时，启动相应作业以终止 ID 所指

定的连接。

ID Input WORD M、D 或常数 指向使用“TCON (页 8400)”所建立的连

接的引用。

取值范围： W#16#0001 至 W#16#0FFF
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0: 作业未启动，或者仍在执行过程中

• 1: 作业已经成功完成

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数，可具有以下值：

• 0: 作业尚未启动或已完成

• 1: 作业尚未完成。 无法启动新作业。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• 0: 无错误

• 1: 出现错误

STATUS Output WORD M、D 指令的状态

参数 BUSY、DONE 和 ERROR
使用 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 参数可以检查作业的状态。 参数 BUSY 表示作业正在

执行。 使用参数 DONE，可以检查作业是否已成功执行完毕。 参数 ERROR 被置位，表明 
TDISCON 的执行过程出现了错误。 错误信息通过参数 STATUS 输出。

下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERROR 说明

1 - - 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。 错误原因通过参数 STATUS 输出。

0 0 0 未分配新作业。

参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS 
(W#16#...
)

说明

0 0000 已成功终止连接

0 7000 当前无作业处理

0 7001 启动作业执行，正在终止连接。

0 7002 正在终止连接（与 REQ 无关）。

1 8086 ID 参数超出了允许的地址范围。

1 80A3 正在尝试终止不存在的连接。

1 80C4 临时通信错误： 接口当前正在接收新参数、当前正在建立连接或者正在连接并更新 H 
系统。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

有效数据类型概述 (页 253)

TSEND： 通过通信连接发送数据 (S7-300, S7-400)

说明     
“TSEND”指令可以通过现有通信连接发送数据。

功能描述

"TSEND" 指令为异步执行，也就是说，它的执行可以延长并跨越多个调用。 使 REQ = 1，调用

“TSEND”，将启动作业。

其作业状态由输出参数 BUSY 和 STATUS 指示。 此时，STATUS 相当于该异步指令的输出参数 
RET_VAL。
另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).
如果全部传送了待发送到本地接口的数据，则置位 DONE 输出参数。

下表列出了 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系。 通过该表格，可以确定“TSEND”的当前状

态。

BUSY DONE ERROR 说明

TRUE 无关 无关 作业正在处理。

FALSE TRUE FALSE 作业已成功完成。

FALSE FALSE TRUE 由于出错，导致作业结束。 错误的原因可以从参数 STATUS 中找出。

FALSE FALSE FALSE 没有为该指令分配（新）作业。

说明

由于“TSEND”采用异步执行方式，因此，在参数 DONE 或者参数 ERROR 的值变为 TRUE 之前，

必须保证发送区的数据一致性。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“TSEND”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
T、C

控制参数 REQUEST 在上升沿时启动发送

作业。

数据从 DATA 和 LEN 指定的区域传出。

ID Input WORD M、D 或常数 指向相关连接的引用。ID 必须与本地连接

描述信息内的对应参数 ID 相同。

取值范围： W#16#0001 至 W#16#0FFF
LEN Input INT I、Q、M、D、L 作业需要发送的 大字节数

另请参见：CPU、所用协议选项

（connection_type）以及可以传输的数据

长度之间的关系 (页 8389) 
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 

• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1: 数据已全部传输到本地接口，等待

发送。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：作业仍未完成。 无法启动

新作业。

• BUSY = 0：作业已经完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• ERROR=1：处理期间出现错误。 

STATUS 提供有关错误类型的详细信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

STATUS Output WORD M、D 状态参数 STATUS： 错误信息

DATA InOut ANY I、Q、M、D 发送区，包含地址和长度

该地址引用：

• 输入的过程映像

• 输出的过程映像

• 位存储器

• 数据块

注： 不得使用 BOOL 数组作为发送区域。

注： 可通过这两种方式输入 DATA 参数：

• 绝对。 示例：P#DB13.DBX0.0 字节 
64

• 符号。 示例：DB_name.variable

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS
(W#16#...
)

说明

0 0000 发送作业已成功完成

0 7000 当前无作业处理

0 7001 启动作业处理，正在发送数据

注： 在这个处理阶段，操作系统访问 DATA 发送区内的数据。

0 7002 中间调用（与 REQ 无关），正在处理作业

注： 在这个处理阶段，操作系统访问 DATA 发送区内的数据。

1 8085 LEN 参数的值为“0”或者大于 大允许值。

1 8086 ID 参数不在允许范围之内

1 8088 LEN 参数大于 DATA 内的指定存储区。

1 80A1 通信错误：

• 尚未建立指定的连接。

• 正在终止指定连接。 无法通过该连接进行传输。

• 正在重新初始化接口。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8408 编程和操作手册, 11/2022



ERROR STATUS
(W#16#...
)

说明

1 80B3 连接类型（连接描述信息内的参数 connection_type）被设置为 UDP。 请使用

“TUSEND (页 8414)”。
1 80C3 • 正在以不同的优先级处理该 ID 所对应的块。

• 内部资源不足。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时，无法建立至该伙伴的连接。

• 接口正在接收新参数设置值或正在建立连接。

1 8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

TRCV： 通过通信连接接收数据 (S7-300, S7-400)

说明   
“TRCV”指令可以通过现有通信连接接收数据。

接收区

表示功能块保存已接收到数据的区域。

接收区由以下两个变量指定：

• 接收区起始地址指针

• 接收区的长度

根据所用协议选项的不同，可使用参数 LEN（在 LEN <> 0 的情况下）或 DATA 参数的长度信息

（在 LEN = 0 的情况下）来定义该区域的长度。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TRCV 的接收模式

下表描述“TRCV”如何将已接收数据输入接收区。

协议选项 正在将数据

输入接收区

connection_type 参数 参数 LEN 的值

TCP Ad-hoc 模式 B#16#01, B#16#11 0
TCP 指定长度的数据接收 B#16#01, B#16#11 <> 0
ISO on TCP 协议控制 B#16#12 0（推荐值）或者 <> 0

TCP / ad-hoc 模式

Ad-hoc 模式仅适用于 TCP 协议选项。 将值“0”赋给参数 LEN，可以设置为 Ad-hoc 模式。

该接收区与 DATA 所构成的存储区相同。 多可以接收 8192 个字节。 接收到一个数据块之

后，“TRCV”指令会立即将该数据块传送至接收区，并将 NDR 设置为“1”。

TCP / 指定长度的数据接收

为参数 LEN 分配一个非零值，可以设置按指定长度接收数据。

接收区由参数 LEN 和 DATA 定义。 一旦接收了 LEN 个字节，TRCV 会立即将这些字节传输至

接收区，并将 NDR 设置为“1”。

ISO on TCP / 协议控制的数据传输

使用 ISO-on-TCP 协议选项时，将以协议控制的方式传送数据。

接收区由参数 LEN 和 DATA 定义。 所有作业数据一旦接收完毕，TRCV 立即将这些数据传输

至接收区，并将 NDR 设置为“1”。

STRING 数据类型的数据交换

如果希望通过 "TSEND" 和 "TRCV" 指令交换 STRING 数据类型的数据，只能使用 LEN=0 的点

对点模式。 除此之外，需要将 "TRCV" 的字符串长度至少设置为 "TSEND" 指令的字符串长度。 
如果不遵守这一规则，可能会在字符串的进一步处理过程中导致错误。

如果使用 BYTE 数组作为已发送字符串的接收区，则第一个字节包含由发送方设置的 大长度，

第二个字节是实际的字符串长度。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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功能描述

"TRCV" 指令为异步执行，也就是说，它的执行可以延长并跨越多个调用。 调用“TRCV”，且 
EN_R = 1，可启动接收作业。

其作业状态由输出参数 BUSY 和 STATUS 指示。 此时，STATUS 相当于该异步指令的输出参数 
RET_VAL。
另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).
下表列出了 BUSY、NDR 和 ERROR 之间的关系。 通过该表，可以确定“TRCV”的当前状态或

接收操作的完成时间。

BUSY NDR ERROR 说明

TRUE 无关 无关 作业正在处理。

FALSE TRUE FALSE 作业已成功完成。

FALSE FALSE TRUE 由于出错，导致作业结束。 错误的原因可以从参数 STATUS 中找出。

FALSE FALSE FALSE 没有为该指令分配（新）作业。

说明

由于“TRCV”为异步执行，仅当参数 NDR 的值为 TRUE 之后，接收区内的数据才具备一致性。

参数

下表列出了指令“TRCV”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L、
T、C

控制参数 enabled to receive： 当 EN_R 
= 1 时，“TRCV”已处于准备接收状态。 正
在处理接收作业。

ID Input WORD M、D 或常数 指向相关连接的引用。ID 必须与本地连接

描述信息内的相关参数 ID 相同。

取值范围：W#16#0001 至 W#16#0FFF

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8411



参数 声明 数据类型 存储区 说明

LEN Input INT I、Q、M、D、L 接收区长度（以字节为单位）

有关 LEN = 0 或 LEN <> 0 的意义，请参见

本文前面的相关章节（“TRCV”的接收模

式）。

要了解取值范围，另请参见：CPU、所用

协议选项（connection_type）以及可以

传输的数据长度之间的关系 (页 8389)。
NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR：

• NDR = 0：作业未启动，或仍在执行过

程中

• NDR = 1：作业已成功完成

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• ERROR=1：处理期间出现错误。 

STATUS 提供有关错误类型的详细信息

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：作业仍未完成。 无法启动

新作业。

• BUSY = 0：作业已经完成。

STATUS Output WORD M、D 状态参数 STATUS： 错误信息

RCVD_LEN Output INT I、Q、M、D、L 实际接收到的数据量（以字节为单位）

DATA InOut ANY I、Q、M、D 接收区（定义见前述相关章节），包含有

地址和长度

该地址引用：

• 输入的过程映像

• 输出的过程映像

• 位存储器

• 数据块

注： 不得使用 BOOL 数组作为接收区域。

注： 可通过这两种方式输入 DATA 参数：

• 绝对。 示例：P#DB13.DBX0.0 字节 
64

• 符号。 示例：DB_name.variable

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS 
(W#16#...
)

说明

0 0000 新数据已接收。 RCVD_LEN 可以显示已接收数据的当前长度。

0 7000 块还未准备好接收

0 7001 块已经准备好接收，接收作业已激活

0 7002 中间调用，正在处理接收作业

注： 在这个处理阶段，指令将数据写入接收区。 因此，错误可能破坏接收区内的数据

一致性。

1 8085 参数 LEN 大于 大允许值，或者第一次调用之后，您已经更改了参数 LEN 或 DATA 的值。

1 8086 ID 参数不在允许范围之内

1 8088 • 接收区过小

• LEN 的值大于 DATA 所指定的接收区

1 80A1 通信错误：

• 尚未建立指定的连接。

• 正在终止指定连接。 无法通过该连接执行接收作业。

• 正在为接口分配新参数设置信息。

1 80B3 协议选项（连接描述信息内的参数 connection_type）被设置为 UDP。 请使用“TURCV 
(页 8417)”。

1 80C3 • 正在以不同的优先级处理该 ID 所对应的块。

• 内部资源不足。

1 80C4 临时通信错误：

• 此时，无法建立至该伙伴的连接。

• 接口正在接收新参数设置值或正在建立连接。

1 8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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TUSEND： 通过 UDP 发送数据 (S7-300, S7-400)

说明   
通过指令“TUSEND”，可以使用 UDP 将数据发送至参数 ADDR 所寻址的远程通信伙伴。

警告

通过 UDP 传送数据

根据 RFC 768，采用 UDP 传输数据时，至远程通信伙伴的数据传输没有确认机制，因此，

这种数据传输不可靠。 这意味着，数据有可能会丢失，而块也不会指示这类丢失现象。

说明

对于目标为其它通信伙伴的的后续发送操作，仅需要在调用“TUSEND”时调整参数 ADDR 即
可。 无需再次调用“TCON (页 8400)”和“TDISCON (页 8404)”指令。

功能描述

“TUSEND”指令为异步执行。即，可通过多个调用执行该作业。 使 REQ = 1，调用“TUSEND”，
将启动作业。

其作业状态由输出参数 BUSY 和 STATUS 指示。 此时，STATUS 相当于该异步指令的输出参数 
RET_VAL。
另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).
下表列出了 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系。 使用该表可以确定“TUSEND”的当前状态

或发送过程结束的时间。

BUSY DONE ERROR 说明

TRUE 无关 无关 作业正在处理。

FALSE TRUE FALSE 作业已成功完成。

FALSE FALSE TRUE 由于出错，导致作业结束。 错误的原因可以从参数 STATUS 中找出。

FALSE FALSE FALSE 没有为该指令分配（新）作业。

说明

由于“TUSEND”采用异步执行方式，因此，在参数 DONE 或者参数 ERROR 的值变为 TRUE 之
前，必须保证发送区的数据一致性。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

下表列出了指令“TUSEND”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
T、C

控制参数 REQUEST 在上升沿时启动发送作

业。

数据从 DATA 和 LEN 指定的区域传出。

ID Input WORD M、D 或常数 指向用户程序和操作系统通信层之间相关连

接的引用。ID 必须与本地连接描述信息内对

应的参数 ID 相同。

取值范围：W#16#0001 至 W#16#0FFF
LEN Input INT I、Q、M、D、L 作业需要发送的字节数 

取值范围： 1 到 1472
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 

• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1: 作业已执行，且无任何错误

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：作业仍未完成。 无法启动新

作业。

• BUSY = 0：作业已经完成。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• ERROR=1: 处理期间出错。 STATUS 提供

有关错误类型的详细信息

STATUS Output WORD M、D 状态参数 STATUS： 错误信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8415



参数 声明 数据类型 存储区 说明

DATA InOut ANY I、Q、M、D 发送区，包含地址和长度

该地址引用：

• 输入的过程映像

• 输出的过程映像

• 位存储器

• 数据块

注： 可通过这两种方式输入 DATA 参数：

• 绝对。 示例：P#DB13.DBX0.0 字节 64
• 符号。 示例：DB_name.variable

ADDR InOut ANY D 接收方的地址指针（例如，

P#DB100.DBX0.0 字节 8） 
另请参见： 远程通信伙伴 UDP 地址信息的

结构 (页 8388)
注： 可通过这两种方式输入 ADDR 参数：

• 绝对。 示例：P#DB13.DBX0.0 字节 64
• 符号。 示例：DB_name.variable

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS 
(W#16#...
)

说明

0 0000 发送作业已成功完成

0 7000 当前无作业处理

0 7001 启动作业处理，正在发送数据

注： 在这个处理阶段，操作系统访问 DATA 发送区内的数据。

0 7002 中间调用（与 REQ 无关），正在处理作业

注： 在这个处理阶段，操作系统访问 DATA 发送区内的数据。

1 8085 LEN 参数的值为“0”或者大于 大允许值。

1 8086 ID 参数不在允许范围之内

0 8088 LEN 参数大于 DATA 内的指定存储区。

1 8089 参数 ADDR 没有指向某个数据块

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ERROR STATUS 
(W#16#...
)

说明

1 80A1 通信错误：

• 用户程序和操作系统通信层之间的指定连接仍未建立。

• 正在终止用户程序与操作系统通信层之间的指定连接。 无法通过该连接进行传输。

• 正在重新初始化接口。

1 80A4 远程连接端点的 IP 地址无效，例如，该地址与本地伙伴自己的 IP 地址相同。

1 80B3 • 协议选项（连接描述信息内的参数 connection_type）没有被设置为 UDP。 请使用

“TSEND (页 8406)”。
• ADDR 参数： 端口号的信息无效。

1 80C3 • 正在以不同的优先级处理该 ID 所对应的块。

• 内部资源不足。

1 80C4 临时通信错误：

• 目前，无法建立用户程序与操作系统通信层之间的连接。

• 正在为接口分配新参数设置信息。

1 8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

TURCV： 通过 UDP 接收数据 (S7-300, S7-400)

说明   
指令“TURCV”可以通过 UDP 接收数据。 “TURCV”成功执行完毕之后，参数 ADDR 将会包含远

程通信伙伴的地址（发送方）。

警告

根据 RFC 768 采用 UDP 传输数据

根据 RFC 768，采用 UDP 传输数据时，至远程通信伙伴的数据传输没有确认机制，因此，

这种数据传输不可靠。 这意味着，数据有可能会丢失，而块也不会指示这类丢失现象。

功能描述

"TURCV" 指令为异步执行。即，该作业的执行可以延长并跨越多个调用。 调用“TURCV”，且 
EN_R = 1，可启动接收作业。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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其作业状态由输出参数 BUSY 和 STATUS 指示。 此时，STATUS 相当于异步指令的输出参数 
RET_VAL 
另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).
下表列出了 BUSY、NDR 和 ERROR 之间的关系。 使用该表可以确定 TURCV 的当前状态或接

收过程结束的时间。

BUSY NDR ERROR 说明

TRUE 无关 无关 作业正在处理。

FALSE TRUE FALSE 作业已成功完成。

FALSE FALSE TRUE 由于出错，导致作业结束。 错误的原因可以从参数 STATUS 中找出。

FALSE FALSE FALSE 没有为该指令分配（新）作业。

说明

由于“TURCV”为异步执行，仅当参数 NDR 的值为 TRUE 之后，接收区内的数据才具备一致性。

参数

下表列出了指令“TURCV”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_R Input BOOL I、Q、M、D、L、
T、C

控制参数 enabled to receive： 当 EN_R = 1 
时，“TURCV”已处于准备接收状态。 正在处

理接收作业。

ID Input WORD M、D 或常数 指向用户程序和操作系统通信层之间相关连

接的引用。ID 必须与本地连接描述信息内的

有关参数 ID 相同。

取值范围：W#16#0001 至 W#16#0FFF
LEN Input INT I、Q、M、D、L 接收区长度（以字节为单位）： 0（推荐

值）或者 1 至 1472
另请参见： 基于工业以太网的开放式用户通

信指令的功能描述 (页 8376) 
NDR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 NDR：

• NDR = 0：作业未启动，或仍在执行过程

中

• NDR = 1：作业已成功完成

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
• ERROR = 1：执行过程中出错。有关错误

类型的详细信息，请参见 STATUS
BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：作业仍未完成。 无法启动新

作业。

• BUSY = 0：作业已经完成。

STATUS Output WORD M、D 状态参数 STATUS： 错误信息

RCVD_LEN Output INT I、Q、M、D、L 实际接收到的数据量（以字节为单位）

DATA InOut ANY I、Q、M、D 接收区（有关接受区的定义，请参见 基于工

业以太网的开放式用户通信指令的功能描述 
(页 8376)）
地址引用：

• 输入的过程映像

• 输出的过程映像

• 位存储器

• 数据块

注： 可通过这两种方式输入 DATA 参数：

• 绝对。 示例：P#DB13.DBX0.0 字节 64
• 符号。 示例：DB_name.variable

ADDR InOut ANY D 接收方的地址指针（例如，

P#DB100.DBX0.0 字节 8），另请参见： 远
程通信伙伴 UDP 地址信息的结构 (页 8388) 
注： 可通过这两种方式输入 ADDR 参数：

• 绝对。 示例：P#DB13.DBX0.0 字节 64
• 符号。 示例：DB_name.variable

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS 
(W#16#...
)

说明

0 0000 新数据已接收。 RCVD_LEN 可以显示已接收数据的当前长度。

0 7000 块还未准备好接收

0 7001 块已经准备好接收，接收作业已激活

0 7002 中间调用，正在处理接收作业

注： 在这个处理阶段，“TURCV”将数据写入接收区。 因此，错误可能破坏接收区内的

数据一致性。

1 8085 参数 LEN 大于 大允许值，或者第一次调用之后，您已经更改了参数 LEN 或 DATA 的值。

1 8086 ID 参数不在允许范围之内

1 8088 • 接收区过小

• LEN 的值大于 DATA 所指定的接收区

1 8089 参数 ADDR 没有指向某个数据块

1 80A1 通信错误：

• 用户程序和操作系统通信层之间的指定连接仍未建立。

• 正在终止用户程序与操作系统通信层之间的指定连接。 无法通过该连接执行接收作

业。

• 正在为接口分配新参数设置信息。

1 80B3 协议选项（连接描述信息内的参数 connection_type）没有被设置为 UDP。 请使用

“TRCV (页 8409)”。
1 80C3 • 正在以不同的优先级处理该 ID 所对应的块。

• 内部资源不足。

1 80C4 临时通信错误： 正在为接口分配新参数设置信息。

1 8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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IP_CONF： 更改 IP 组态参数 (S7-300, S7-400)

IP_CONF 介绍 (S7-300, S7-400)

说明     
“IP_CONF”指令可用于对 CPU 的集成 PROFINET 接口进行程序控制的组态。 将覆盖现有组态

数据。

可以进行以下接口组态设置：

• IP 参数： IP 地址、子网掩码、路由器地址

• PROFINET IO 设备名称（如果将 CPU 作为 PROFINET IO 设备来操作）

需要将组态数据保存在组态 DB 中。

您可以使用“IP_CONF”指令对 IP 组态进行程序控制的设置，作为使用 STEP 7 进行设置的备用

方法。但是，只有当您在硬件配置中指定通过用户程序分配 IP 参数之后才会生效。

说明

项目工程设计的另一种方法是，使用指令“IP_CONFIG”设置通信处理器的组态数据（请参见 
SIMATIC NET CP）。

功能描述

“IP_CONF”指令将异步执行。即，可通过多次调用执行这一指令。 调用“IP_CONF”，且 REQ 
= 1，可启动传送操作。

每次只能激活一个作业。

其作业状态由输出参数 BUSY 和 STATUS 指示。 此时，STATUS 相当于该异步指令的输出参数 
RET_VAL（另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)).
下表列出了 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系。 使用该表格，可以确定指令的当前状态以

及组态数据传送的结束时间。

BUSY DONE ERROR 说明

TRUE 无关 无关 作业正在处理。

FALSE TRUE FALSE 作业已成功完成。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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BUSY DONE ERROR 说明

FALSE FALSE TRUE 由于出错，导致作业结束。 错误的原因可以从参数 STATUS 中找出。

FALSE FALSE FALSE 没有为该指令分配（新）作业。

参数

下表列出了指令“IP_CONF”的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L、
T、C

控制参数 REQUEST.，在上升沿时启动该

指令的执行。

LADDR Input WORD M、D 或常数 PROFINET 接口的诊断地址

CONF_DB 
(页 8425) 

Input ANY D 指向组态数据的指针（允许的数据类型： 
BYTE, WORD, BLOCK_DB)
注： 可通过这两种方式输入 CONF_DB 参
数：

• 绝对。 示例：P#DB13.DBX0.0 字节 
64

• 符号。 示例：DB_name.variable
DONE Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 DONE： 

• 0: 作业未启动，或者仍在执行之中。

• 1: 作业已执行，且无任何错误

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • 0: 作业已完成。

• 1：作业仍未完成。 无法启动新作业。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数 ERROR：
ERROR = 1：执行过程中出错。有关错误

类型的详细信息，请参见 STATUS
STATUS Output DWORD I、Q、M、D、L 错误信息

ERR_LOC Output DWORD I、Q、M、D、L 错误来源（参数块的 field_id 和 
subfield_type_id 造成了错误）

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 ERROR 和 STATUS

ERROR STATUS 
(DW#16#.
.)

ERR_LOC* 说明

0 0000000
0

0 作业执行终止，但无任何错误

0 0070000
0

0 当前无作业处理

0 0070010
0

0 开始执行作业

0 0070020
0

0 中间调用（与 REQ  无关）

1 C08xyy00 0 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 
1 C080800

0
0 LADDR 有效

1 C080810
0

0 LADDR 未被分配到受支持的 PROFINET 接口

1 C080820
0

0 参数 CONF_DB 中有错误： 不支持该数据类型。

1 C080830
0

0 参数 CONF_DB 中有错误： 指针指向不支持的区域。

1 C080840
0

0 参数 CONF_DB 中有错误： ANY 指针长度错误

1 C080870
0

0 参数 CONF_DB 中有错误： 组态数据中指定的长度不一致

1 C080880
0

s, 0 field_type_id 的值非法

1 C080890
0

s, 0 field_id 的值非法

1 C0808A0
0

s, 0 subfield_cnt 的编号错误

1 C0808B00 s, t subfield_id 的值非法

1 C0808C0
0

s, t 多次使用的子域

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ERROR STATUS 
(DW#16#.
.)

ERR_LOC* 说明

1 C0808D0
0

s, t subfield_len 的值错误或非法

1 C0808E00 s, t subfield_mode 的值非法

1 C0808F00 s, t 与子域中较早版本的子域有冲突。

1 C080900
0

s, t 子域的参数受到写保护。例如，通过组态指定参数或启用 PNIO 模式。

1 C080940
0

s, t 子域中的参数值未定义或非法

1 C080C20
0

0 无法执行传送（例如，由于无法访问接口）。

1 C080C30
0

0 资源不足（例如，使用不同参数多次调用“IP_CONF”）。

1 C080C40
0

0 临时通信错误

* 在上述表格中，f 表示 field_id，s 表示造成错误的参数块的 subfield_type_id。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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数据块 CONF_DB (S7-300, S7-400)

说明   
下图说明了在组态 DB 中如何存储待传送的组态数据。

组态数据中包含有一个域和多个子域：

• 域中包含有数据头和子域。 而数据头则依次由以下元素组成：

– field_type_id（数据类型为 INT）： 零
– field_id（数据类型为 INT）： 零
– subfield_cnt（数据类型为 INT）： 子域的个数：

• 每个子域都依次包含有一个数据头（subfield_type_id, subfield_length, subfield_mode）
和子域特定的参数。 每个子域中必须包含有一个偶数字节。

subfield_mode 可以使用以下各值：

– 1: 永久有效的组态数据

– 2: 临时有效的组态数据，包括所删除的当前永久有效的组态数据。

说明

当前只能使用一个域。 域参数 field_type_id 和 field_id 的值必须为零。 其它域中 
field_type_id 和 field_id 的值则取决于将来的应用情况。

指令
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所允许的子域

subfield_type_i
d

子域的名称 说明

30 SUB_IP_SUITE_IPV4 IP 参数： IP 地址、子网掩码、路由器地址

40 SUB_NOS PROFINET IO 设备名称 (Name of Station)

子域“SUB_IP_SUITE_IPV4”的类型定义

名称 数据类型 起始值 说明

SUB_IP_SUITE_V4 Struct    
  Id INT 30 subfield_type_id
  len INT 18 subfield_length
  mode INT 1 subfield_mode（1：永久；2：临时）

  ipaddr_3 BYTE b#16#C8 IP 地址的高位： 200
  ipaddr_2 BYTE b#16#0C IP 地址的高位： 12
  ipaddr_1 BYTE b#16#01 IP 地址的低位： 1
  ipaddr_0 BYTE b#16#90 IP 地址的低位： 144
  snmask_3 BYTE b#16#FF 子网掩码的高位： 255
  snmask_2 BYTE b#16#FF 子网掩码的高位： 255
  snmask_1 BYTE b#16#FF 子网掩码的低位： 255
  snmask_0 BYTE b#16#00 子网掩码的低位： 0
  router_3 BYTE b#16#C8 路由的高位： 200
  router_2 BYTE b#16#0C 路由的高位： 12
  router_1 BYTE b#16#01 路由的低位： 1
  router_0 BYTE b#16#01 路由的低位： 1

子域“SUB_NOS”的类型定义

名称 数据类型 起始值 说明

SUB_NOS Struct    
  id INT 40 subfield_type_id

指令
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名称 数据类型 起始值 说明

  len INT 246 subfield_length
  mode INT 1 subfield_mode（1：永久；2：临时）

  nos ARRAY[1..
240] of 
BYTE

0 设备名称： 必须从第一个字节开始使用 
ARRAY。 如果 ARRAY 比待分配的设备名

称长，则根据 IEC 61158-6-10 在实际的

设备名称后面添加一个 0 字节。 否则，将

拒绝 nos，同时“IP_CONF (页 8421)”指
令将在 STATUS 中输入错误代码 
DW#16#C0809400。 如果输入的第一个

字节为 0，将删除该设备名称。

设备名称受限于以下限制条件：

• 总字符数限制在 240 个（小写字母、数字、破折号或点）

• 设备名称中的名称组成部分，即两点之间的字符串，不能超过 63 个字符。 名称不能以“-”
字符开始和结束。

• 不允许使用变音、括号、下划线、斜线、空格等特殊字符。允许使用的特殊字符仅为破

折号。

• 设备名称不能以“-”或“.”字符开始或结束。

• 设备名称不能以数字开始。

• 不允许使用 n.n.n.n 格式的设备名称 (n = 0, ... 999)。
• 设备名称不能以字符串“port-xyz”或“port-xyz-abcde”(a, b, c, d, e, x, y, z = 0, ...9) 开始。

• 设备名称中不能使用字符串“..”。

说明

可以创建一个 ARRAY 类型的“nos”，其长度在在 2 到 240 个字节之间。 此时，必须相应

地对“len”（子域的长度）变量进行调整。

指令
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使用 FETCH 和 WRITE 进行数据交换 (S7-300, S7-400)

FW_TCP： 使用 FETCH 和 WRITE 通过 TCP 实现数据交换 (S7-300, S7-400)

说明

使用“FW_TCP”指令，通过 TCP 连接提供 FETCH/WRITE 功能。 

调用

由于每一个 FETCH/WRITE 服务都需要一个独立的 TCP 连接，因此，在组织块 OB1 内需要调

用该指令两次：

• 第一次调用背景数据块 FETCH_TCP_DB 可以通过 TCP 连接提供 FETCH 功能。

• 第二次调用背景数据块 WRITE_TCP_DB 可以通过 TCP 连接提供 WRITE 功能。

CPU 冷启动、暖启动或者热启动、以及连接参数更改之后，都会自动建立 TCP 连接。 用于

建立连接的参数存储在数据块“ConnectParam”之内（描述信息： 见下文）。 输入参数 
ENABLE 中包含有手动控制选项，可控制连接的建立和终止。 连接参数更改之后，将会自动

终止并重新建立该连接。

以下示意图描述了在 OB1 内调用的指令“FW_TCP”，它通过 TCP 连接实现 FETCH 和 WRITE 功
能。
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“ConnectParam”背景数据块的连接参数

在建立连接之前，应检查以下连接参数：

• connection_type
• id
• local_tsap_id
若错误定义其中某个参数，则不能建立通信连接。 未发送或接收任何数据。

• 成功建立通信连接之后，将会收到 FETCH/WRITE 服务的一个 16 字节头部帧。 该头部帧

描述是否存在一个处于等待状态的 FETCH 或者 WRITE 作业。

• 如果某个 FETCH 作业正处于等待状态，则在该指令的背景数据块 DB210 内部准备通信伙

伴所需要的数据，并生成一个确认帧。 确信帧与已经准备好的数据一起发出。

• 如果某个 WRITE 作业处于等待状态，则在 16 字节头部帧评估完成之后，将用户数据接

收下来并写入目标区域。 此后，在背景数据块 DB310 内生成确认帧，并将它发送出去。

指令
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下表为用于 TCP 连接的连接参数数据结构。 长为 64 个字节。

参数 数据类型 起始值 说明

id WORD W#16#1 连接 ID： 参数值必须在以下范围之内：

id = W#16#0001 至 W#16#0FFF（1 至 4095）
connection_type BYTE B#16#11 连接类型。 对于 TCP 连接，以下设置有效：

• connection_type = B#16#11（TCP native）或者

• connection_type = B#16#1（TCP native 或者兼容模式）

active_est BOOL FALSE 被动连接建立

local_device_id BYTE B#16#3 ID，用于本地 PN/IE 接口（此处为： CPU 319-3PN/DP）。

local_tsap_id_len BYTE B#16#2 所使用的 local_tsap_id 参数的长度（以字节为单位）：

• 0 或 2（连接类型 = 17（TCP）时）

• 主动端仅允许使用值“0”。
rem_subnet_id_le
n

BYTE B#16#0 该参数未使用。

rem_staddr_len BYTE B#16#0 以字节为单位的伙伴端点地址长度（rem_staddr 参数）。 由
于该连接为未指定连接，因此，与该参数无关。

rem_tsap_id_len BYTE B#16#0 所使用的 rem_tsap_id 参数的长度（以字节为单位）： 
• 0 或 2（连接类型 = 17（TCP）时）。 
• 被动端仅允许使用值“0”。

next_staddr_len BYTE B#16#0 该参数未使用。

local_tsap_id ARRAY 
[1..16] of 
BYTE 

B#16#7
B#16#D0
B#16#0
:
:
B#16#0

TCP 连接本地端口。 可能的值： 1 至 49151（推荐值： 
2000...5000).
• local_tsap_id[1] = 端口号高位字节（以十六进制表示）；

• local_tsap_id[2] = 端口号低位字节（以十六进制表示）；

• local_tsap_id[3-16] = 无关

注： 确保每一个 local_tsap_id  值在该 CPU 内都具有惟一性。

rem_subnet_id ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

B#16#0 … 该参数未使用。

指令
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参数 数据类型 起始值 说明

rem_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

B#16#0 伙伴端点的 IP 地址（例如，192.168.2.3）： 
• rem_staddr[1] = 192
• rem_staddr[2] = 168
• rem_staddr[3] = 2
• rem_staddr[4] = 3
• rem_staddr[5-6] = 无关

与采用被动连接建立方式建立的未指定连接无关。

rem_tsap_id ARRAY 
[1..16] of 
BYTE 

B#16#0 通信伙伴的端口。

对于 17(TCP)，可能值为： 1 至 49151（推荐值： 
2000...5000).
• rem_tsap_id[1] = 端口号高位字节（以十六进制表示）；

• rem_tsap_id[2] = 端口号低位字节（以十六进制表示）；

• rem_tsap_id[3-16] = 无关

与采用被动连接建立方式建立的未指定连接无关。

next_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

B#16#0 该参数未使用。

spare WORD W#16#0 该参数未使用。

参数

指令“FW_TCP”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ENABLE Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使用该参数建立和终止连接：

• 0 = 连接已终止

• 1 = 连接已建立

CONNECT Input ANY D 指向 DB211 数据区域的 ANY 指针，该数据区域包

含用于建立 TCP 连接的参数。 该数据区域必须不

小于 64 个字节。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ADDRMODE Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

该参数定义如何寻址作业 FETCH 或者 WRITE 的数

据（在 S7 或 S5 寻址模式中）。

• 0 = S7 寻址模式

（数据的起始地址被解释为字节地址）

• 1 = S5 寻址模式

（数据的起始地址被解释为字地址）

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L new data record 参数：

该参数表示，已经成功获得 WRITE 作业的数据，

且已经生成并发送了确认帧。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 在以下情况下会设置该参数：

• 建立或终止连接时出错

• 发送或者接收数据期间出现了错误的情况。 
• 收到的 FETCH/WRITE 数据头帧无效。

MODE Output BYTE I、Q、M、D、L 该参数表示是执行 FETCH 还是 WRITE 作业。

• 0 = 无作业处于激活状态

• 1 = WRITE 作业

• 2 = FETCH 作业

STATUS 
(页 8436) 

Output WORD M、D 内部通信状态位通过参数 STATUS 输出。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

FW_IOT： 使用 FETCH 和 WRITE 通过 ISO-on-TCP 实现数据交换 (S7-300, S7-400)

说明

借助“FW_IOT”指令，通过 ISO-on-TCP 连接可以提供 FETCH/WRITE 功能。 

调用

由于每一个 FETCH/WRITE 服务都需要独立的 TCP 连接，因此，在组织块 OB1 内需要调用

“FW_IOT”指令两次： 
• 第一次调用背景数据块 FETCH_IOT_DB 可以通过 ISO-on-TCP 连接提供 FETCH 功能。

• 第二次调用背景数据块 WRITE_IOT_DB 可以通过 ISO-on-TCP 连接提供 WRITE 功能。

CPU 冷启动、暖启动或者热启动、以及连接参数更改之后，都会自动建立 ISO-on-TCP 连接。 
用于连接建立的参数都存储在数据块“ConnectParam”内。 通过 ENABLE 输入参数，用户可

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8432 编程和操作手册, 11/2022



以使用手动控制连接建立和终止的选项。 连接参数更改之后，将会自动终止并重新建立该

连接。 下表为 ISO-on-TCP 连接的连接参数数据结构。 长为 64 个字节。

以下示意图描述了在 OB1 内调用的指令“FW_IOT”，它通过 ISO-on-TCP 连接实现 FETCH 和 
WRITE 功能。

“ConnectParam”背景数据块的连接参数

在建立连接之前，应检查以下连接参数：

• connection_type
• id
• local_tsap_id
• local_tsap_id _len

指令
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若错误定义其中某个参数，则不能建立通信连接。 未发送或接收任何数据。

• 成功建立通信连接之后，将会收到 FETCH/WRITE 服务的一个 16 字节头部帧。 该头部帧

描述是否存在一个处于等待状态的 FETCH 或者 WRITE 作业。

• 如果某个 FETCH 作业正处于等待状态，则在该指令的背景数据块 FETCH_IOT_DB 内部准

备通信伙伴所需要的数据，并生成一个确认帧。 确信帧与已经准备好的数据一起发出。

• 如果某个 WRITE 作业处于等待状态，则在 16 字节头部帧评估完成之后，将用户数据接

收下来并写入目标区域。 此后，在背景数据块 WRITE_IOT_DB 内生成确认帧并发送。

下表为用于 TCP 连接的连接参数数据结构。 长为 64 个字节。

参数 数据类型 起始值 说明

id WORD W#16#1 连接 ID： 参数值必须在以下范围之内：

id = W#16#0001 至 W#16#0FFF（1 至 4095）
connection_type BYTE B#16#12 连接类型。 以下设置适用于 ISO-on-TCP 连接：

connection_type = B#16#12
active_est BOOL FALSE 被动连接建立

local_device_id BYTE B#16#3 ID，用于本地 PN/IE 接口（此处为： CPU 319-3PN/DP）。

local_tsap_id_len BYTE B#16#2 所使用的 local_tsap_id 参数的长度（以字节为单位）：

• 2 至 16（连接类型 = 18（ISO-on-TCP）时）

rem_subnet_id_le
n

BYTE B#16#0 该参数未使用。

rem_staddr_len BYTE B#16#0 以字节为单位的伙伴端点地址长度（rem_staddr 参数）。 由
于该连接为未指定连接，因此，与该参数无关。

rem_tsap_id_len BYTE B#16#0 所使用的 rem_tsap_id 参数的长度（以字节为单位）： 
• 2 至 16（连接类型 = 18（ISO-on-TCP）时）

next_staddr_len BYTE B#16#0 该参数未使用。

local_tsap_id ARRAY 
[1..16] of 
BYTE 

B#16#7
B#16#D0
B#16#0
:
:
B#16#0

本地 TSAP ID，用于 ISO-on-TCP 连接。 
• local_tsap_id[1] = B#16#E0;
• local_tsap_id[2] = 本地端点的机架和插槽（位 0 至 4： 插

槽号；位 5 至 7： 机架号）；

• local_tsap_id[3-16] = TSAP 扩展，可选

注： 确保每一个 local_tsap_id  值在该 CPU 内都具有惟一

性。 
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参数 数据类型 起始值 说明

rem_subnet_id ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

B#16#0 … 该参数未使用。

rem_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

B#16#0 伙伴端点的 IP 地址（例如，192.168.2.3）： 
• rem_staddr[1] = 192
• rem_staddr[2] = 168
• rem_staddr[3] = 2
• rem_staddr[4] = 3
• rem_staddr[5-6] = 无关

与采用被动连接建立方式建立的未指定连接无关。

rem_tsap_id ARRAY 
[1..16] of 
BYTE

B#16#0 通信伙伴的端口。

对于使用 ISO-on-TCP 的伙伴 TSAP ID：
• rem_tsap_id[1] = B#16#E0;
• rem_tsap_id[2] = 伙伴端点的机架和插槽（位 0 至 4： 插

槽号；位 5 至 7： 机架号）；

• rem_tsap_id[3-16] = TSAP 扩展，可选

与采用被动连接建立方式建立的未指定连接无关。

next_staddr ARRAY 
[1..6] of 
BYTE

B#16#0 该参数未使用。

spare WORD W#16#0 该参数未使用。

参数

指令“FW_IOT”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ENABLE Input BOOL I、Q、M、D、
L、T、C

使用该参数建立和终止连接：

• 0 = 连接已终止

• 1 = 连接已建立

CONNECT Input ANY D 指向数据块的数据区域的 ANY 指针，该数据区

域包含用于建立 TCP 连接的参数。 该数据区域

必须不小于 64 个字节。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

ADDRMODE Input INT I、Q、M、D、L 
或常数

该参数定义如何寻址作业 FETCH 或者 WRITE 的
数据（在 S7 或 S5 寻址模式中）。

• 0 = S7 寻址模式

（数据的起始地址被解释为字节地址）

• 1 = S5 寻址模式

（数据的起始地址被解释为字地址）

NDR Output BOOL I、Q、M、D、L new data record 参数：

该参数表示，已经成功获得 WRITE 作业的数

据，且已经生成并发送了确认帧。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L 在以下情况下会设置该参数：

• 建立或终止连接时出错

• 发送或者接收数据期间出现了错误的情况。 
• 收到的 FETCH/WRITE 数据头帧无效。

MODE Output BYTE I、Q、M、D、L 该参数表示是执行 FETCH 还是 WRITE 作业。

• 0 = 无作业处于激活状态

• 1 = WRITE 作业

• 2 = FETCH 作业

STATUS 
(页 8436) 

Output WORD M、D 内部通信状态位通过参数 STATUS 输出。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

参数 STATUS 的结构

指令“FW_TCP”和“FW_IOT”的输出参数 STATUS 提供有 S7 站和 PC 站之间通信状态的信息。 
该状态字的结构如下：

位 背景 DB.FB 的状态 说明

高位字节

0 NotConnected 连接未建立或者连接已中断

• FETCH/WRITE 客户端仍未开始建立连接

• 连接建立期间出错

1 ErrorConnect 连接建立期间出错（例如： 连接参数的数据结构存在错误）
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位 背景 DB.FB 的状态 说明

2 ErrorDisConnect 连接终止期间出错

3 ErrorConType 连接参数的数据结构内的连接类型存在错误） 
4 未分配

5 BusyConnect 正在建立连接

6 BusyDisConnect 正在终止连接

7 未分配

低位字节

8 ErrorRec1 TCP 连接：

• 接收作业时出错

• 无法接收 FETCH/WRITE 头部帧

ISO-on-TCP 连接

• 接收作业时出错

• 无法接收包含用户数据的 FETCH/WRITE 头部帧

9 ErrorRec2 TCP 连接

• 接收作业时出错

• 无法接收用户数据

10 ErrorSend TCP 和 ISO-on-TCP 连接

• 发送作业时出错

• 无法发送包含用户数据的 FETCH/WRITE 确认帧

11 未分配

12 BusyRec1 正在接收作业

13 BusyRec2 正在接收作业

14 BusySend 正在发送作业

15 ErrorHeader 接收到未定义的 FETCH/WRITE 头部帧。

背景数据块的地址和变量

建立/终止连接的错误状态以及发送/接收作业的错误状态均保存在“FW_TCP”和“FW_IOT”指令

的背景数据块内。 
• 指令“FW_TCP”的背景数据块含有 8348 个字节。

• 指令“FW_IOT”的背景数据块含有 16544 个字节。

指令
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下表概括描述了背景数据块内存储状态信息的地址和变量。

变量 数据类型 地址 说明

DoneError.STATUS_Connect WORD 22.0 连接建立状态

DoneError.STATUS_REC_1 WORD 24.0 第一个接收作业的状态

DoneError.STATUS_REC_2 WORD 26.0 第二个接收作业的状态（仅适用于 TCP）
DoneError.STATUS_SEND WORD 28.0 发送作业的状态

DoneError.STATUS_DisConnect WORD 30.0 连接终止状态

参数 STATUS 的值

下表概括描述了连接建立的状态值。

STATUS 
(W#16#...
)

说明

0000 连接已成功建立。

8086 ID 参数超出了允许范围。

8087 已达到连接的 大数；无法再建立更多连接。

8089 CONNECT 参数没有指向某个数据块。

809A CONNECT 参数所指向的区域与连接描述信息的长度不匹配。

809B 连接描述信息中的 local_device_id 与 CPU 不匹配。

80A1 连接或端口已使用。

80A2 系统正在使用本地或者远程端口。

80A3 正在尝试终止不存在的连接。

80A4 远程连接端点的 IP 地址无效；例如，该地址与本地伙伴自己的 IP 地址相同

80B2 CONNECT 参数指向使用关键字 UNLINKED 生成的某个数据块。

80B3 参数分配不一致

80B4 使用 ISO-on-TCP 协议选项（connection_type = B#16#12），被动地建立某个连接时（active_est 
= FALSE），违背了以下一个或者多个条件：

• local_tsap_id_len >= B#16#02
• local_tsap_id[1] = B#16#E0

80B6 与参数 connection_type 有关的参数分配错误

80B7 连接描述错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8438 编程和操作手册, 11/2022



STATUS 
(W#16#...
)

说明

80C3 全部连接资源均已使用：

• 此 ID 的另一个块正在以不同的优先级进行处理。

• 内部资源不足。

80C4 临时通信错误：

• 此时无法建立连接。

• 正在为接口分配新参数设置信息。

• “TDISCON”指令正在删除这个已组态的连接。

82xx 常见错误信息

4.2.5.4 Web 服务器 (S7-300, S7-400)

WWW:同步用户自定义的 Web 页面 (S7-300, S7-400)

说明

指令 WWW 将初始化 CPU 的 Web 服务器或者使用 CPU 中的用户程序来同步用户自定义的 Web 
页面。 
根据用户自定义的 Web 页面和 Web 服务器，CPU 即可通过 Web 浏览器随意访问所设计的 
Web 页面。 
在用户自定义的 Web 页面中使用脚本指令（例如 Javascript）和 HTML 代码，可以通过 Web 
浏览器将数据传送到 CPU 进行进一步处理，同时在 Web 浏览器中显示 CPU 操作数区中的数

据。 在用户程序中调用 WWW 指令可以同步用户程序和 Web 服务器，以及初始化操作。

初始化

用户自定义的 Web 页面“打包”在数据块中，以供 CPU 处理。 在组态过程中，必须从源文件

（如 HTML 文件、画面、Javascript 文件等等）中生成正确的数据块。Web Control DB 有着特

殊作用（默认为： DB 333）。 它包含状态和控制信息，并通过编码 Web 页面链接至其它数

据块。 我们将这些带有编写了 Web 页面的数据块称为 DB 段。 
将数据块下载到 CPU 时，CPU 并不“知道”在其中编写了用户自定义的 Web 页面。 例如，

在启动 DB 中调用 WWW 指令将通知 CPU 使用哪一个 DB 作为 Web Control DB。 初始化后，

可通过 Web 浏览器访问用户自定义的 Web 页面。

指令
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同步

如果希望用户程序影响用户自定义的 Web 页面，那么必须在循环的程序段中使用 WWW 指
令。 
以下举例说明了用户程序与 Web 页面之间的相互作用： 
• 检查接收到的数据

• 为发出请求的 Web 浏览器组装并返回数据

在这种情况下，需要评估当前的状态信息，同时 Web 服务器必须接收控制信息（例如通过 
Web 浏览器请求发布一个 Web 页面）。

参数

指令“WWW”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

CTRL_DB Input BLOCK_DB I、Q、M、

D、L 或常数

描述用户自定义 Web 页面的数据

块 (Web Control DB)
RET_VAL Output INT I、Q、M、

D、L
错误信息

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)

说明

0000 无错误发生。 用户程序没有必须发布的 Web 页面请求。 
00xy x： 指示在初始化 Web Control DB (CTRL_DB) 的过程中是否出错：

x=0： 无错误。

x=1： 出错。 在 Web Control DB 的“CTRL_DB.commandstate.last_error”字节

中定义了该错误，请参见 Web Control DB 的描述。

y： 未决请求的个数。 可以有多个请求（例如请求“0”和“1”未决时， y="3"。
y="1"： 请求“0”
y="2"： 请求“1”
y="4"： 请求“2”
y="8"： 请求“3”

803A 指定的 Web Control DB 在 CPU 中不存在。

8081 Web Control DB 的版本错误或格式错误

80C1 例如，没有用于初始化 Web 应用程序的资源，因为只能运行两个或四个 Web 
应用程序。  

4.2.5.5 其它通信 (S7-300, S7-400)

4.2.5.6 通信处理器 (S7-300, S7-400)

点对点 (S7-300, S7-400)

自由口通信概述 (S7-300, S7-400)
STEP 7 提供扩展指令，可用于通过用户程序中指定的协议进行自由口通信。这些指令可分

为两类：           
• 组态指令

• 通信指令

指令
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数据通信 
可通过通信模块在 CPU 和通信模块之间实现两种类型的数据交换：

• 非周期性数据交换 (Universal)
自由端口指令通过读取或写入数据记录来与通信模块进行异步通信。

数据传输将在多个周期内进行。

说明

CPU 组态限值

在将指令与异步通信搭配使用时，应考虑相应 CPU 针对读取和写入数据记录的组态限值。

如果 CPU 上同时有多个指令需要读取或写入数据记录，则用户程序在调用每个指令时可

能需要存在一定的间隙。

• 周期性数据通信（针对多短帧情况进行性能优化）

自由端口指令通过通信模块的 IO 数据使用应用周期来与通信模块进行同步通信。使用循

环数据可优化响应时间，尤其是在并行使用多个 CM PtP 的情况下。

说明

指令库 PtP-Communication V4.0 及更高版本支持循环数据交换。

组态指令

在用户程序开始自由口通信之前，必须组态通信接口和收发数据的参数。

可以通过用户程序中的以下指令或在设备组态中为每个 CM 设置接口组态和数据组态：     
• Port_Config (页 8447) 
• Send_Config (页 8451) 
• Receive_Config (页 8453) 
• P3964_Config (页 8459) 

注意

设备组态 <-> 组态指令

CPU 每次 Power On（恢复电压）时，都会向 CM 传输设备组态参数。 
根据用户程序中的定义，向 CM 传输组态指令参数。

设备组态参数与组态指令参数不同步，也就是说，组态指令参数不适用于 CPU 设备组态。

在用户程序中可确定 CM 何时采用哪些参数。

指令
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通信指令

用户程序使用这些指令实现自由口通信，向通信接口发送数据，并从中接收数据。CM 向通

信站发送数据，并从中接收数据。

• Send_P2P (页 8461) 
• Receive_P2P (页 8466) 

说明

数据一致性

• 如果要保持发送数据的一致性，那么只有在 Send_P2P 指令设置了 DONE 后，才可在 REQ 参
数的上升沿对其进行更改。

• 如果要保持读取数据的一致性，那么只有在 NDR = TRUE 的循环中才可对其赋值。

可用附加指令重置接收缓冲区，可查询并设置特殊 RS232 信号。

• Receive_Reset (页 8468) 
• Signal_Get (页 8469) 
• Signal_Set (页 8471) 
只要模块支持，就可使用以下指令读取或写入扩展功能。

• Get_Features (页 8473) 
• Set_Features (页 8474) 
所有自由口指令异步工作。因此，必须在 DONE 或 NDR 输出参数表示执行已完成后，才可

调用该指令。 
用户程序能够通过查询架构决定发送和接收状态，Send_P2P 和 Receive_P2P 能够同时运行。

在到达模块特定的 大缓冲区大小前，通信模块会根据需要缓冲发送和接收的数据。

说明

位时间的精度

以组态的数据传输速率为不同的参数指定位时间数。以位时间指定参数后，参数将与数据传

输速率无关。可使用 大为 65535 的数值指定所有以位时间为单位的参数。

使用指令 (S7-300, S7-400)
必须循环调用自由口指令来查询发送过程中接收到的数据或传送的结束。   

指令
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根据数据量以及是否激活了“性能”(Performance) 选项，数据传输可能会基于多次调用（程

序周期）进行。

如果某条命令以 DONE = TRUE 或 NDR = TRUE 结束，则表示该指令无错误执行。

说明

备份 STATUS
DONE、NDR、ERROR 和 STATUS 参数只可用于一个块循环。要显示 STATUS，应将 STATUS 
复制到空闲数据区。

主站  
主站的典型轮询顺序：

1. Send_P2P 指令触发到 CM 的传输。
在 REQ 输入的上升沿开始传输数据。

2. Send_P2P  指令在后续周期中执行，以查询传输过程的状态。

3. 当 Send_P2P  指令发出传输在 OUTPUT 输出处结束的信号时，用户代码可准备接收应答。

4. 反复运行 Receive_P2P 指令以查询应答。如果 CM 获得了响应数据，则 Receive_P2P  指令会
将此响应复制给 CPU 并表示 NDR 输出已收到新数据。

5. 用户程序可处理响应。

6. 回到第 1 步并重复上述顺序。

从站  
从站的典型轮询顺序：

1. 用户程序在每个周期中运行 Receive_P2P 指令。

2. 如果 CM 已收到请求，Receive_P2P 将发出该新数据在 NDR 输出中可用的信号，并将该请求
复制到 CPU。

3. 用户程序处理请求并创建响应。

4. 响应通过 Send_P2P  指令返回至主站。

5. 必须反复运行 Send_P2P 指令以确保发送过程实际正在进行。

6. 回到第 1 步并重复上述顺序。

从站必须确保 Receive_P2P 充足的调用频率，这样主站才能在因等待响应超时需取消进程前

接收传输。为此，可从循环 OB 中调用用户程序 Receive_P2P，该 OB 需有足够短的周期时间，

以便主站在超时设置结束前可以接收传输。如果设置的 OB 周期时间能够确保两次运行在主

站超时设置过程内发生，则用户程序可接收所有传输且不受损失。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8444 编程和操作手册, 11/2022



用于自由口操作的通用参数 (S7-300, S7-400)

表格 4-366 自由口指令的通用输入参数

参数 说明

REQ 数据传输将通过 REQ 输入的上升沿触发。只有在命令执行完毕（DONE 或 ERROR）后，才

可能在 REQ 上再生成一个上升沿。数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体取决

于数据量。

向程序添加自由口指令时，STEP 7 将提示用户指定背景数据块（或令 STEP 7 创建相应的背

景数据块）。对每个 PtP 指令调用使用唯一的 DB。 
PORT 组态通信模块期间将分配端口地址。指令可通过 PORT 参数得到特定通信模块的分配信息。

组态后可以为标准端口选择一个符号名称。已分配的 CM 端口值为 S7-1200/1500 中设备组

态以及 S7-300/400 中“输入地址”(Input address) 的“硬件 ID”(Hardware ID) 属性。符号端

口名称在符号表中指定。

自由口指令的输出参数 DONE、NDR、ERROR 和 STATUS 指示自由口功能的执行状态。   

表格 4-367 输出参数 DONE、NDR、ERROR 和 STATUS

参数 数据类型 标准 说明

DONE Bool FALSE 设置为 TRUE 并保持一个周期，表明上一请求已经完成且有

错误；否则为 FALSE。
UNIVERSAL 1) Bool FALSE 在 CPU 和通过 PORT 指定的 CM 之间进行数据通信的类型：

FALSE：性能优化（周期性）

• 接收帧 多 24 个字节

• 发送帧 多 30 个字节

TRUE：通用（非周期性）

• 根据 CM 将帧长度限制为 1、2 或 4 KB
NDR Bool FALSE 设置为 TRUE 并保持一个周期，表示已接收到新数据；否则

为 FALSE。

指令
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参数 数据类型 标准 说明

ERROR Bool FALSE 设置为 TRUE 并保持一个周期，表示上一请求已完成但有错

误；可在 STATUS 中找到相应的错误代码；否则为 FALSE。
STATUS Word 16#0000 或 

16#7000
结果状态：

• 如果位 DONE 或 NDR 置位，则 STATUS 将设置为 
0/16#7000 或一个特定的状态代码。

• 如果位 ERROR 置位，则 STATUS 将显示一个错误代码。

• 如果未设置上述任何位，该指令将返回描述功能当前状

态的状态结果。

再次调用（使用同一个端口地址调用）该指令之前，STATUS 
中的值始终有效。

1) 库版本 V4.0 提供

表格 4-368 输入/输出参数 COM_RST 

参数 数据类型 标准 说明

COM_RST Bool FALSE 指令的初始化 
将使用 TRUE 对指令进行初始化。COM_RST 然后设置回 
FALSE。
注意：必须在启动期间将 COM_RST 设置为 TRUE，并且随后

不应更改此参数（即调用指令时不要进行赋值）。初始化背

景数据块后，指令将复位 COM_RST。

说明

请注意，参数 DONE、NDR、ERROR 和 STATUS 的设置仅对一个周期有效。

表格 4-369 共享错误代码  

错误代码 说明

16#0000 无错误

16#7000 功能未激活

16#7001 请求后启动了初始调用。

16#7002 请求后启动了后续调用。

16#8x3A 参数 x 中的指针无效

指令
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表格 4-370 STATUS 参数的共享错误类别  

类别说明 错误类别 说明

端口组态 16#81Ax 针对接口组态中常见错误的说明

发送组态 16#81Bx 针对发送组态中错误的说明

接收组态 16#81Cx 针对接收组态中错误的说明

发送 16#81Dx 针对发送期间运行时错误的说明

接收 16#81Ex 针对接收期间运行时错误的说明

RS232 伴随信号 16#81Fx 针对信号处理相关错误的说明

Port_Config：组态 PtP 通信端口 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

通过 Port_Config 指令（端口组态），可使用程序更改运行期间数据传输速率等参数。CM 中
未决的数据将在执行 Port_Config 时删除。    
Port_Config 的组态更改将保存在 CM 中，而不是 CPU 中。恢复电压时，将使用保存在设备

配置中的数据对 CM 进行组态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8447



参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 在此输入的上升沿开始向 CM 传输数据。

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件

标识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用

于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分

配的输入地址中分配端口参数。

PROTOCO
L

IN UInt Word 0 协议

• 0 = 自由口协议

• 1 = 协议 3964(R)
BAUD IN UInt Word 6 端口数据传输速率：

• 1 = 300 bps
• 2 = 600 bps
• 3 = 1200 bps
• 4 = 2400 bps
• 5 = 4800 bps
• 6 = 9600 bps
• 7 = 19200 bps
• 8 = 38400 bps
• 9 = 57600 bps
• 10 = 76800 bps
• 11 = 115200 bps
• 12 = 250000 位/s

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

PARITY IN UInt Word 1 端口的奇偶校验：

• 1 = 无奇偶校验

• 2 = 偶校验

• 3 = 奇校验

• 4 = 传号校验

• 5 = 空号校验

• 6 = 任意

DATABITS IN UInt Word 1 每个字符的位数：

• 1 = 8 个数据位

• 2 = 7 个数据位

STOPBITS IN UInt Word 1 停止位：

• 1 = 1 个停止位

• 2 = 2 个停止位

FLOWCTR
L

IN UInt Word 1 流控制：

• 1 = 无流控制

• 2 = XON/XOFF
• 3 = 硬件 RTS 始终开启

• 4 = 硬件 RTS 已开启

• 5 = 硬件 RTS 始终开启，忽略 DTR/DSR
XONCHA
R

IN Char 16#0011 指定用作 XON 字符的字符。通常为 DC1 字符 
(11H)。仅当软件流控制处于活动状态时才评估此

参数。

XOFFCHA
R

IN Char 16#0013 指定用作 XOFF 字符的字符。通常为 DC3 字符 
(13H)。仅当软件流控制处于活动状态时才评估此

参数。

WAITIME IN UInt Word 2000 指定 XON 字符在收到 XOFF 字符后等待的时间，

或者 CTS = OFF 后 CTS = ON 信号等待的时间（0 
到 65535 ms）。仅当流控制处于活动状态时才评

估此参数。 

指令
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

MODE IN USInt Byte 0 工作模式

有效的工作模式包括： 
• 0 = 全双工 (RS232) 
• 1 = 全双工 (RS422) 四线制模式（点对点） 
• 2 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点主站；

CM PtP (ET 200SP)) 
• 3 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点从站；

CM PtP (ET 200SP))
• 4 = 半双工 (RS485) 二线制模式 1)

LINE_PRE IN USInt Byte 0 接收线路初始状态

有效的初始状态是：

• 0 =“无”初始状态 1)

• 1 = 信号 R(A)=5 V，信号 R(B)=0 V（断路检

测）：

在此初始状态下，可进行断路检测。

仅可以选择以下项：“全双工 (RS422) 四线制

模式（点对点连接）”和“全双工 (RS422) 四
线制模式（多点从站）”。

• 2 = 信号 R(A)=0 V，信号 R(B)=5 V：
此默认设置对应于空闲状态（无激活的发送操

作）。在此初始状态下，无法进行断路检测。

BRK_DET IN USInt Byte 0 断路检测

允许以下设置： 
• 0 = 断路检测已禁用  
• 1 = 断路检测已激活 

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期 
STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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1) 使用 PROFIBUS 电缆连接 CM 1241 的 RS485 时所需的设置

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。

Send_Config： 组态 PtP 发送方 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Send_Config 指令（发送组态）允许用户使用程序在运行时更改发送参数（确定待发送数据

开始和结束的条件）。CM 中未决的任何数据将在执行 Send_Config 时删除。     
Send_Config 的组态更改将保存在 CM 中，而不是 CPU 中。设备配置中保存的参数将在 CPU 
或通信模块恢复电压时恢复。

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 激活在此输入上出现上升沿时更改组态。 
PORT IN PORT 

(UInt)
Word 0 指定用于以下通信的通信模块： 

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件

标识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用

于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分

配的输入地址中分配端口参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

RTSONDL
Y

IN UInt Word 0 从激活 RTS 后到开始传输发送数据之前等待的毫秒

数。仅当硬件流控制处于活动状态时此参数才有

效。有效范围是 0 至 65535 ms。值为 0 将取消激

活该功能。 
RTSOFFD
LY

IN UInt Word 0 传输发送数据之后到 RTS 取消激活之前所等待的毫

秒数：仅当硬件流控制处于活动状态时此参数才有

效。有效范围是 0 至 65535 ms。值为 0 将取消激

活该功能。 
BREAK IN UInt Word 0 此参数指定，在每帧开始时，将在指定数量的位时

间内发送中断。 大值为 65535 位时间。值为 0 
将取消激活该功能。 

IDLELINE IN UInt Word 0 该参数指定，在每帧开始前，线路将在指定数量的

位时间内保持空闲状态。 大值为 65535 位时间。

值为 0 将取消激活该功能。 
USR_END IN STRING[2] 0 输入结束符。

多可组态 2 个结束符。

发送包括结束符在内的所有数据，与所组态的帧长

度无关。

APP_END IN STRING[5] 0 输入要添加的字符。

多可添加 5 个字符。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期 
ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期 
STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Receive_Config： 组态 PtP 接收方 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Receive_Config 指令（接收组态）允许在运行期间更改接收参数（使用程序）。该指令可组

态标记所接收数据的开始和结束的条件。CM 中未决的任何数据将在执行 Receive_Config 时
删除。     
Receive_Config  的组态更改将非保留地保存在 CM 中。设备配置中保存的参数将在 CPU 或
通信模块恢复电压时恢复。因此，当 CPU 或通信模块恢复电压时，必须再次从用户程序调用 
Receive_Config 指令，以覆盖存储在设备组态中的参数。

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 激活在此输入上出现上升沿时更改组态。 
PORT IN PORT 

(UInt)
Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件

标识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用

于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分

配的输入地址中分配端口参数。

RECEIVE_
CONDITI
ONS

IN Variant Any ‑  Receive_Conditions 的数据结构指定用于识别帧的

开始和结束条件。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期 
STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。

Receive_P2P 指令的开始条件

Receive_P2P 指令使用设备组态中指定的组态或通过 Receive_Config 指令确定自由口通信帧

的开始和结束。帧的开始由开始条件定义。可以使用一个或多个开始条件确定帧开始。

如果中断和空闲线路均已激活，则必须先满足中断的条件，然后满足空闲线路的条件。之后，

满足其它条件之一（开始字符或开始序列）便足以开始数据传输。

开始条件“任意字符”(Any character) 不能与其它开始条件结合使用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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Receive_Conditions 参数的数据类型结构，第 1 部分（开始条件）

表格 4-371 开始条件的 Receive_Conditions 的结构

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

START.STARTC
OND

IN Word 16#0002 指定开始条件 
• 01H - 开始字符的检测

• 02H - 任意字符

• 04H - 换行符的检测

• 08H - 空闲线路的检测

• 10H - 开始序列 1 的检测

• 20H - 开始序列 2 的检测

• 40H - 开始序列 3 的检测

• 80H - 开始序列 4 的检测

将这些值相加即可组合开始条件。

START.IDLETI
ME

IN Word 16#0028 空闲状态下检测到新的帧开始所需的位时间数量（默认

值：W#16#28）。仅当与“检测空闲线路”(Detection of 
an idle line) 条件关联时。

0 到 FFFF
START.STARTC
HAR

IN Byte 16#0002 条件“起始字符”(Start character) 的起始字符。（默认

值：B#16#2）
START.SEQ[1].
CTL

IN Byte 0 开始序列 1，禁用/激活每个字符的比较：（默认值：

B#16#0）
这些是起始字符串的每个字符的激活位。 
• 01H - 字符 1
• 02H - 字符 2
• 04H - 字符 3
• 08H - 字符 4
• 10H - 字符 5
当禁用特定字符的某个位时，这意味着字符串中该位置

的每个字符都表示有效的开始字符串（例如，1FH = 已解

释的全部 5 个字符）。

START.SEQ[1].
STR[1] .. 
START.SEQ[1].
STR.[5]

IN Char[5] 0 开始序列 1，开始字符（5 个字符）。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

默认值 说明

START.SEQ[2].
CTL

IN Byte 0 开始序列 2，禁用/激活每个字符的比较。默认值：

B#16#0）
START.SEQ[2].
STR[1] .. 
START.SEQ[2].
STR.[5]

IN Char[5] 0 开始序列 2，开始字符（5 个字符）。 

START.SEQ[3].
CTL

IN Byte 0 开始序列 3，禁用/激活每个字符的比较。默认值：

B#16#0
START.SEQ[3].
STR[1] .. 
START.SEQ[3].
STR.[5]

IN Char[5] 0 开始序列 3，开始字符（5 个字符）。 

START.SEQ[4].
CTL

IN Byte 0 开始序列 4，禁用/激活每个字符的比较。默认值：

B#16#0
START.SEQ[4].
STR[1] .. 
START.SEQ[4].
STR.[5]

IN Char[5] 0 开始序列 4，开始字符（5 个字符）， 

示例

以十六进制编码格式查看下列接收到的数据：“68 10 aa 68 bb 10 aa 16”。下表中提供了组

态的起始字符串。成功收到第一个字符 68H 后，即会评估起始字符串。成功收到第四个字符

（第二个 68H）后，即满足开始条件 1。一旦满足开始条件，即开始评估结束条件。

起始字符串的处理可能因字符之间的校验、成帧或时间间隔中存在不同错误而取消。由于不

满足开始条件，因此这些错误将阻止接收数据（输出错误消息）。

表格 4-372 开始条件：

开始条件 第一个字符 第一个字符 +1 第一个字符 +2 第一个字符 +3 第一个字符 +4
1 68H xx xx 68H xx
2 10H aaH xx xx xx
3 dcH aaH xx xx xx
4 e5H xx xx xx xx

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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Receive_P2P 指令的结束条件

帧的结束由第一次出现的一个或多个已组态结束条件来定义。 
用户可以在设备组态的通信接口属性中组态结束条件，或者使用 Receive_Config 指令组态结

束条件。每次 CPU 或通信模块恢复电压时，接收参数（开始和结束条件）将重置为设备组

态中的设置。当 STEP 7 用户程序执行 Receive_Config 时，设置将变为 Receive_Config  的参

数。

Receive_Conditions 参数的数据类型结构，第 2 部分（结束条件）

表格 4-373 结束条件的 Receive_Conditions 的结构

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

END.ENDCON
D

IN Word 0 此参数指定帧结束的条件：

• 01H - 响应超时

• 02H - 消息超时

• 04 - 字符延迟时间

• 08H - 大帧长度

• 10 - 读取消息中的消息长度 (N+LEN+M)
• 20H - 结束序列

• 40H - 固定帧长度

END.FIXLEN IN Word 1 固定帧长度：仅当选择结束条件“固定帧长度”(Fixed 
frame length) 时使用。

1 到 4000 个字节（ 大为 4 KB，取决于模块）

END.MAXLEN IN Word 1 大帧长度：仅当选择结束条件“ 大帧长

度”(Maximum frame length) 时使用。

1 到 4000 个字节（ 大为 4 KB，取决于模块）

END.N IN Word 0 帧中长度字段的字节位置。仅与结束条件 N+LEN+M 一起

使用。

1 到 4000 个字节（ 大为 4 KB，取决于模块）

END.LENGTHS
IZE

IN Word 0 长度字段的大小（1、2 或 4 字节）。仅与结束条件 
N+LEN+M 一起使用。

END.LENGTH
M

IN Word 0 长度字段后面未包含在长度字段值中的字符数量。此条

目仅与结束条件 N+LEN+M 一起使用。0 到 255 字节

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

默认值 说明

END.RCVTIME IN Word 200 指定发送帧后接收到第一个字符的等待时间。如果在指

定时间内未收到字符，接收指令将终止并生成错误消息。

此信息仅与条件“响应超时”(Response timeout) 结合使

用。（0 到 65535 ms）。

注意：该参数不可独立作为结束标准，至少须同一个其

它结束条件配合使用。

END.MSGTIM
E

IN Word 200 指定收到第一个字符后等待接收完整帧的时间。仅当选

择了条件“消息超时”(Message timeout) 时才使用此参

数。（0 到 65535 ms）
END.CHARGA
P

IN Word 12 输入字符间的 大位时间数。如果字符间的位时间数超

出指定值，则满足结束条件。此信息仅与条件“字符延

迟时间”(Response delay time) 结合使用。（0 到 65535 
位时间）

注：

要实现较高的数据传输速度，建议采用至少 100 个位时

间的值。

END.SEQ.CTL IN Byte 0 字符序列 1，禁用/激活每个字符的比较：

这些是结束字符串的每个字符的激活位。字符 1 是位 0，
字符 2 是位 1，... ，字符 5 是位 4。如果取消激活特定

字符的某个位，则表明字符串的这一位置的每个字符都

是一致的。

END.SEQ.STR[
1] .. 
END.SEQ.STR[
5]

IN Char[5] 0 字符串 1，起始字符（5 个字符）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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表格 4-374 Receive_P2P 指令的通用参数

参数 声明 数据类

型

默认值 说明

GENERAL.MB
UF_SIZE

IN Byte 255 输入要在 CM 的接收缓冲区中缓冲的帧数。

如果没有激活影响接收缓冲区响应（防止超时、数据流

控制）的其它条件，那么一旦达到限制后，其它帧均会

被丢弃。（1 至 255 个帧）

GENERAL.OW
_PROT

IN Byte 0 激活以下功能：在 CM 接收到新的帧且尚未读取 CM 的接

收缓冲区时，不对已缓冲的帧进行覆盖。此设置可避免

已缓冲的接收帧丢失。 
• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

GENERAL.CLR
_MBUF

IN Byte 0 当 CPU 启动时，激活接收缓冲区的删除功能。

当 CPU 从 STOP 切换为 RUN 时，自动删除接收缓冲区。

接收缓冲区只包含 CPU 启动后收到的帧。

• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

P3964_Config： 组态 3964 (R) 协议 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

P3964_Config 指令（协议组态）允许在运行期间更改 3964(R) 的协议参数，如字符延迟时

间、优先级和块检查（使用程序）。     
P3964_Config 的组态更改将保存在 CM 中，而不是 CPU 中。设备配置中保存的参数将在 CPU 
或通信模块恢复电压时恢复。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 当此输入出现上升沿时，启动该指令。

PORT IN PORT
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬

件标识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应

用于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入

地址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中
分配的输入地址中分配端口参数。

BCC IN USInt Byte 1 启用/禁用块检查

• 0 = 不带块检查

• 1 = 带块检查

Priority IN USInt Byte 1 选择优先级

• 0 = 优先级低

• 1 = 优先级高

CharacterDel
ayTime

IN UInt Word 16#00DC 设置字符延迟时间（取决于设置的数据传输速

率）（默认值：220 ms）
1 ms 到 65535 ms

AcknDelayTi
me

IN UInt Word 16#07D0 设置确认延迟时间（取决于设置数据传输速率）

（默认值：2000 ms）
1 ms 到 65535 ms

BuildupAttem
pts

IN USInt Byte 16#0006 设置连接尝试次数（默认值：6 次连接尝试）

1 至 255
RepetitionAtt
empts

IN USInt Byte 16#0006 设置传输尝试次数（默认值：6 次连接尝试）

1 至 255
COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持

一个周期 
ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持

一个周期 
STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。

Send_P2P：发送数据 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Send_P2P 指令（发送点对点数据）启动数据传输并向通信模块传输分配的缓冲区中的内容。

当 CM 以指定的数据传输速率发送数据时，CPU 程序仍然执行。任何时刻，每个通信模块都

只能有一条发送指令处于待定状态。当 CM 已经在发送帧时，如果执行第二条 Send_P2P 指
令，则 CM 会指示错误。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 在此输入的上升沿开始向 CM 传输数据。

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

BUFFER IN Variant Any 0 此参数指向发送缓冲区的存储区。 
注意：

• 不支持布尔数据和布尔字段。 
• 如果发送缓冲区在优化存储区中，则发送数据的

大允许长度为 1024 字节。

例外：字节，字或者双字的数组可支持 大长度 
4096 字节。

• 如果发送缓冲区是字符串或宽字符串，则不使用

当前长度和 大长度传送字符串内容。

更多信息，请参见“使用 BUFFER 和 LENGTH 参数

进行通信操作 (页 8464)”
LENGTH IN UInt Word 0 要传输的数据长度（字节）。

在 BUFFER 参数中被寻址的存储区完全通过 LENGTH 
= 0 传输。 
更多信息，请参见“使用 BUFFER 和 LENGTH 参数

进行通信操作 (页 8464)”
COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 初始化 Send_P2P 指令

将使用 1 对指令进行初始化。随后会将 COM_RST 复
位为 0。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

UNIVERS
AL 1)

OUT Bool --- FALSE 在 CPU 和通过 PORT 指定的 CM 之间进行数据通信

的类型：

FALSE：性能优化（周期性）

• 接收帧 多 24 个字节

• 发送帧 多 30 个字节

TRUE：Universal（非周期性）

• 根据 CM 将帧长度限制为 1、2 或 4 KB
DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持一

个周期 
STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）

1) 库版本 V4.0 提供

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。

参数

正在处理发送指令时，DONE 和 ERROR 输出处于 FALSE 状态。发送指令结束时，DONE 或 
ERROR 输出中会有一个设为 TRUE 并保持一个周期，以指示发送指令的状态。当 ERROR 的
状态为 TRUE 时，可以评估 STATUS 输出中的错误代码。 
通信接口接受发送数据时，指令输出状态 16#7001。如果 CM 仍在发送，随后执行的 
Send_P2P  输出值 16#7002。发送指令结束时，CM 输出发送指令状态 16#0000（如果未发

生错误）。随后执行的 Send_P2P  (REQ = 0) 输出状态 16#7000（空闲）。

下图显示输出值与 REQ 之间的关系。它的假设条件是周期性调用指令检查发送过程的状态

（由 STATUS 值指示）。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下图显示，如果脉冲在 REQ 电平线上处于待定状态（持续一个周期）以触发发送指令，DONE 
和 STATUS 参数为何只对一个周期有效。

下图显示出错时 DONE、ERROR 和 STATUS 参数之间的关系。

DONE、ERROR 和 STATUS 值只在以相同背景数据块再次执行 Send_P2P 之前有效。

使用 BUFFER 和 LENGTH 参数进行通信操作 (S7-300, S7-400)

为 Send_P2P 交互 BUFFER 和 LENGTH 参数

Send_P2P 指令发送的 小数据大小为 1 字节。

调用期间，当 LENGTH 参数中传递“0”时，BUFFER 参数会指定要发送数据的大小。对此，变

量的规格足够。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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无法对 BUFFER 参数使用 Bool 数据类型或 Bool 类型的数组。如果要传输大量数据，我们建

议对阵列或结构数据类型进行映射。

表格 4-375 BUFFER 参数

BUFFER 说明

基本数据类型 发送时：LENGTH 值必须包括此数据类型的字节大小。 
示例：对于 Word 值，LENGTH 必须为 2。对于 DWord 值或 Real 值，LENGTH 必须为 4。 

结构 如果未激活性能优化选项：

• 对于优化存储器：允许的 大 BUFFER 长度为 1024 Byte；否则，根据模块的不同，允

许的 大长度为 4 KB。
• 传输时，如下要求适用：LENGTH 值可以包括小于结构完整字节长度的字节大小；这

种情况下，只发送 BUFFER 的第一个 LENGTH 结构字节。 
如果激活了性能优化选项：

• BUFFER 允许的 大长度为 30 字节。

Array 对于优化存储器：如果数组数据类型不等于 Byte、Word 或 DWord，则允许的 大缓冲

区长度为 1024 字节。如果存储器未经过优化，则根据数据结构的不同，传输的 大缓

冲区长度可达 4 KB，与数据结构无关。

对于发送：LENGTH 值可包括小于数组完整字节长度的字节大小，其中，此字节大小是

数据元素字节大小的倍数。示例：Word 类型的数组的 LENGTH 参数必须是 2 的倍数，而

对 Real 类型的数组来说必须是 4 的倍数。

例如，如果 BUFFER 包括一个具有 15 个 DWord 元素（总计 60 字节）的数组并指定 
LENGTH = 20，则传输数组前 5 个 DWord 元素。如果 LENGTH 未指定或值为 0，则传输

整个数组。

String LENGTH 参数包括要发送的数字或字符。只传输 String 的字符。不发送具有 大和实际 
String 长度的字节。

表格 4-376 LENGTH 参数

LENGTH 说明

= 0 传送 BUFFER 指定的存储区的完整内容。

如果 BUFFER 指向字符串，则除包含 大长度和实际长度的字节外，将传送

全部字符串内容。

> 0 传送 BUFFER 指定的存储区的长达组态长度的内容。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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Receive_P2P：接收数据 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Receive_P2P 指令（使用点对点通信接收数据）用于检查 CM 中接收到的帧。如果帧可用，则

将其从 CM 传输至 CPU。在 STATUS 参数中指示接收错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

 
参数

声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

BUFFER IN Variant Any 0 此参数指向接收缓冲区的起始地址。此缓冲区必须

足够大，以便接收 大帧长度。

注意：

• 不支持布尔数据或布尔字段。 
• 如果接收缓冲区在优化存储区中，则接收数据的

大允许长度为 1024 字节。

例外：支持的字节数组、字或双字的长度 大为 
4096 字节。

• 如果接收缓冲区是字符串或宽字符串，则接收数

据将写入字符串的内容中，并据此设置字符串当

前长度。

更多信息，请参见“使用 BUFFER 和 LENGTH 参数

进行通信操作 (页 8464)”
UNIVERS
AL 1)

OUT Bool --- FALSE 在 CPU 和通过 PORT 指定的 CM 之间进行数据通信

的类型：

FALSE：性能优化（周期性）

• 接收帧 多 24 个字节

• 发送帧 多 30 个字节

TRUE：Universal（非周期性）

• 根据 CM 将帧长度限制为 1、2 或 4 KB
NDR OUT Bool FALSE 如果新数据可用且指令无错完成，则为 TRUE 且保

持一个周期。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8467



 
参数

声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

ERROR OUT Bool FALSE 如果指令完成但出现错误，则为 TRUE 且保持一个

周期。

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）
LENGTH OUT UInt Word 0 接收到的帧的长度（以字节为单位） 

更多信息，请参见“使用 BUFFER 和 LENGTH 参数

进行通信操作 (页 8464)”。
1) 自库版本 V4.0 开始提供

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。
当 ERROR 的状态为 TRUE 时，可以评估 STATUS 输出中的错误代码。STATUS 值提供 CM 中
终止接收操作的原因。

它通常是正值，表示接收操作成功且已检测到帧标准。

如果 STATUS 值为负（十六进制值的 高有效位置位），则接收操作因出错而终止，例如奇

偶效验、帧或溢出错误。

每个通信模块均可缓冲模块特定的帧数。如果 CM 中存在多个帧，则 Receive_P2P 指令输出

早存在的帧 (FIFO)。

Receive_Reset：清除接收缓冲区 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Receive_Reset 指令（复位接收器）清除 CM 中的接收缓冲区。     

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 在此输入的上升沿开始向 CM 传输数据。

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE TRUE 保持一个周期意味着上次请求无错完成。 
ERROR OUT Bool FALSE TRUE 意味着上次请求有错完成。如果此输出为 

TRUE，则 STATUS 输出将包含相应的错误代码。

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。

Signal_Get： 读取状态 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明

Signal_Get 指令（获取 RS232 信号）会读取 RS232 伴随信号的当前状态并在相应指令输出

中显示这些状态。     

说明

限制

• 此指令仅适用于 CM RS232 BA 和 RS232 HF。
• 如果为操作模式设置了 RS232C，该指令也可适用于 CM PtP (ET200SP)。 

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 在此输入的上升沿开始向 CM 传输数据。

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

NDR OUT Bool FALSE 如果已经读取 RS232 伴随信号并且指令无错完成，

则为 TRUE 并保持一个周期。

ERROR OUT Bool FALSE 如果指令完成但出现错误，则为 TRUE 且保持一个

周期

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）
DTR OUT Bool FALSE 数据设备就绪，模块就绪（输出）

DSR OUT Bool FALSE 数据设备就绪，通信站就绪（输入） 
RTS OUT Bool FALSE 发送请求，模块发送准备就绪（输出）

CTS OUT Bool FALSE 发送准备就绪，通信站可以接收数据（输入）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

DCD OUT Bool FALSE 检测到数据载体信号，收到信号电平

RING OUT Bool FALSE 呼叫显示，指示呼入

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。

Signal_Set： 设置伴随信号 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Signal_Set 指令（设置 RS232 信号）允许设置 RS232 通信信号。     

说明

限制条件

• 此指令仅适用于 CM RS232 BA 和 RS232 HF。
• 如果为操作模式设置了 RS232C，该指令也可适用于 CM PtP (ET200SP)。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 当此输入出现上升沿时，启动该指令。

PORT IN PORT 
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

SIGNAL IN Byte 0 选择要设置的信号（多种可能）： 
• 01H = RTS
• 02H = DTR
• 04H = DSR（仅适用于 DCE 接口类型）

RTS IN Bool FALSE 发送请求，模块已准备好发送 
在输出中设置该值（TRUE 或 FALSE），默认值：

FALSE
DTR IN Bool FALSE 数据终端就绪，模块就绪 

在输出中设置该值（TRUE 或 FALSE），默认值：

FALSE
DSR IN Bool FALSE 数据终端就绪（仅适用于 DCE 接口类型），未使用。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求无错完成，将变为 TRUE 并保持一个

周期

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求有错完成，将变为 TRUE 并保持一个

周期

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。

Get_Features： 获取扩展功能 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

如果模块支持，可使用 Get_Features 指令（获取扩展功能）获取模块支持 CRC 和生成诊断

消息的功能信息。

参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 当此输入出现上升沿时，启动该指令。

PORT IN PORT Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

NDR OUT Bool FALSE 如果新数据可用且指令无错完成，则为 TRUE 且保

持一个周期

MODBUS_
CRC

OUT Bool FALSE Modbus CRC 支持 

DIAG_ALA
RM

OUT Bool FALSE 生成诊断消息 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

SUPPLY_V
OLT

OUT Bool FALSE 对电源电压 L+ 缺失的诊断可用：

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

ERROR OUT Bool FALSE 如果指令完成但出现错误，则为 TRUE 且保持一个

周期

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。

Set_Features： 设置扩展功能 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

如果模块支持，可使用 Set_Features 指令（选择扩展功能）激活 CRC 支持和诊断消息生成。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类型 默认值 说明

S7-
1200/
1500

S7-
300/400/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 当此输入存在上升沿时，用于设置扩展功能的指

令开始。

PORT IN PORT
(UInt)

Word 0 指定用于以下通信的通信模块：

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬

件标识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应

用于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中
分配的输入地址中分配端口参数。

EN_MODBUS
_CRC

IN Bool FALSE 激活 Modbus CRC 支持 

EN_DIAG_AL
ARM

IN Bool FALSE 激活诊断消息生成 

EN_SUPPLY_
VOLT

IN Bool FALSE 启用对电源电压 L+ 缺失的诊断

注：

S7-1500/ET 200MP 通信模块不支持该诊断。即

使该参数可与 MODBUS_CRC 等一起设置，也同

样不支持该支持。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成并且没有错误，则为 TRUE 
并保持一个周期

ERROR OUT Bool FALSE 如果指令完成但出现错误，则为 TRUE 且保持一

个周期

STATUS OUT Word 16#7000 错误代码（请参见错误消息 (页 8476)）

有关通用参数的其它信息，请参见“用于自由口操作的通用参数 (页 8445)”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误消息 (S7-300, S7-400)

PtP 错误消息概述 
错误消息在指令的 STATUS 输出中提供，并且可在该处进行评估或在用户程序中进行处理。

错误代码 说明 解决方案

16#0000 无错误 ‑
接收状态和错误代码

16#0094 基于“接收固定/ 大帧长度”(Receipt of fixed/
maximum frame length) 识别的帧结束

‑

16#0095 基于“消息超时”(Message timeou) 识别的帧结

束

‑

16#0096 基于“字符延迟时间”(Character delay time) 的
结束而识别的帧结束 

‑

16#0097 因为达到 大响应时间而中止了帧。 ‑
16#0098 基于“读取消息中的消息长度”(Read message 

length from message) 条件的实现而识别的帧结

束 

‑

16#0099 基于“结束序列”(End sequence) 的接收而识别

的帧结束

‑

发送状态和错误代码

16#7000 块空闲 ‑
16#7001 新帧的初始调用：数据传输已启动 ‑
16#7002 中间调用：数据传输运行 ‑
16#8085 无效长度 选择合适的帧长度。

• UNIVERSAL = 1（通过数据集进行数据通

信）：以下内容适用（取决于模块）：1 ... 
1024/2048/4096 字节

• UNIVERSAL = 0（通过 IO 数据进行数据通

信；针对多短帧情况进行性能优化）： 大

长度为 30 个字节（Send_P2P 指令）。

16#8087 CM PtP 模块收到的字符数超出 UNIVERSAL = 0
（性能优化）所支持的数量。

选择合适的帧长度或使用 UNIVERSAL = 1（通过

数据集进行数据通信）。

UNIVERSAL = 0（性能优化）时， 大长度为 
24 字节（Receive_P2P 指令）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8476 编程和操作手册, 11/2022



错误代码 说明 解决方案

16#8088 指定长度超过了接收缓冲区中设置的范围。

注意：如果将 BUFFER 参数指定为 STRING 数据

类型，那么在当前字符串长度小于 LENGTH 参数

指定的长度时，同样会出现此错误代码。

改变接收缓冲区的范围或选择与接收缓冲区中设

置的范围相对应的帧长度。

以下内容适用（取决于模块）：1 ... 
1024/2048/4096 字节

16#8090 组态错误：WString 字节数为奇数 选择一个偶数字节数。

16#8091 UNIVERSAL = 0（性能优化）不支持数据记录 
48、49 和 50。

禁用“针对多短帧情况进行性能优

化”(Performance optimized for many short 
frames) 参数。

或

通过 IO 数据访问接收和传输的数据。

或

至少使用 V4.0 版本的指令库 
PtP Communication。

接收状态和错误代码

16#7001 新帧的初始调用：数据传输已启动 ‑
16#7002 中间调用：数据传输运行 ‑
16#8088 接收的字符数超过 BUFFER 参数指定的字符数。 选择合适的帧长度。

以下内容适用（取决于模块）：1 ... 
1024/2048/4096 字节

16#8090 组态错误：WString 字节数为奇数 选择一个偶数字节数。

特殊功能的错误消息代码

16#818F 错误的参数编号设置（仅限 USS） 选择合适的参数编号 (PARAM)。
允许下列编号：0 ... 2047

16#8190 CRC 计算的错误设置 为 CRC 计算选择合适的值。

以下内容有效：禁用或激活。

检查所寻址的模块是否支持 CRC 计算。

16#8191 诊断错误中断的错误设置 为“诊断中断”(Diagnostics interrupt) 选择合适

的值。

以下内容有效：取消激活诊断中断或激活诊断中

断。

检查所寻址的模块是否支持生成诊断中断。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 说明 解决方案

16#8193 该模块不支持电源电压诊断 L+。 为“诊断中断”(Diagnostics interrupt) 选择合适

的值。

以下内容有效：取消激活诊断中断或激活诊断中

断。

检查所寻址的模块是否支持生成诊断中断。

“端口组态”的错误消息代码

16#81A0 该模块不支持此协议。 为模块选择一个有效的协议 (PROTOCOL)。
16#81A1 该模块不支持此数据传输速率。 为模块选择有效的数据传输速率 (BAUD)。
16#81A2 该模块不支持此奇偶校验设置。 为“奇偶校验”(Parity) 选择合适的值 (PARITY)。

以下内容有效： 
• 无 (1)
• 偶校验 (2)
• 奇校验 (3)
• 标记校验 (4)
• 间隔校验 (5)
• 任意 (6)

16#81A3 该模块不支持此数据位数。 为“数据位数”(Number of data bits) 选择合适

的值 (DATABITS)。
以下内容有效： 
• 7 (2)
• 8 (1)

16#81A4 该模块不支持此停止位数。 为“停止位数”(Number of stop bits) 选择合适

的值 (STOPBITS)。
以下内容有效： 
• 1 (1)
• 2 (2)

16#81A5 该模块不支持此数据流控制类型。 为模块选择有效的数据流控制 (FLOWCTRL)。
16#81A7 XON 或 XOFF 的值无效 为 XON (XONCHAR) 和 XOFF (XOFFCHAR) 选择

合适的值。

数值的有效范围：0...255

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

16#81AA 无效的工作模式 有效的工作模式包括： 
• 全双工 (RS232) (0)
• 全双工 (RS422) 四线制模式（点对点）(1)
• 全双工 (RS422) 四线制模式（多点主站）(2)/

(CM PtP (ET 200SP))
• 全双工 (RS422) 四线制模式（多点从站）(3)/

(CM PtP (ET 200SP))
• 半双工 (RS485) 两线制操作。(4)

16#81AB 无效接收线路初始状态 有效的初始状态是：

• “无”默认设置 (0)
• 信号 R(A)=5 V、信号 R(B)=0 V（断路检测）

(1)：
仅可以选择以下项：“全双工 (RS422) 四线

制操作（点对点连接）”和“全双工 
(RS422) 四线制模式（多点从站）”。

• 信号 R(A)=0 V、信号 R(B)=5 V (2)：此默认

设置对应于空闲状态（无激活的发送操作）。

16#81AC “断路检测”(Break detection) 的值无效 为“断路检测”(Break detection) 选择合适的

值。以下内容有效： 
• 断路检测已禁用 (0)
• 断路检测已激活 (1)。

16#81AF 该模块不支持此协议。 为该模块选择一个有效的协议。

“发送组态”的错误代码

16#81B5 两个以上的结束符，或

结束序列 > 5 个字符

为“结束符”(End delimiter) 和“结束序列”(End 
sequence) 选择合适的值。

以下内容有效： 
• 取消激活 (0)，
• 1 个 (1) 或 2 个 (2) 结束符

或 
• 取消激活 (0)，
• 结束序列的 1 个 (1) 至 多 5 个 (5) 字符。

16#81B6 因选择了 3964(R) 协议而拒绝了发送组态 如果设置 3964(R) 协议，则确保未传输发送组

态。

“接收组态”的错误代码

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 说明 解决方案

16#81C0 开始条件无效 选择合适的启动条件。

以下内容有效： 
• 在帧开始前发送中断

• 发送“空闲线路”(Idle Line)。
16#81C1 结束条件无效或未选择结束条件 选择合适的结束条件（请参见

AUTOHOTSPOT）。

16#81C3 “ 大消息长度”(Maximum message length) 的
值无效

为“ 大信息长度”(Maximum message 
length) 选择合适的值 (MAXLEN)。
值的有效范围（取决于模块）：

1-1024/2048/4096（字节）

16#81C4 “消息中长度规范的偏移量”(Offset of the length 
specification in the message) 的值无效

为“消息中长度规格的偏移量”(Offset of the 
length specification in the message) 选择合适

的值。

值的有效范围（取决于模块）：

1-1024/2048/4096（字节）

16#81C5 “长度字段的大小”(Size of length field) 的值无效 为“长度字段的大小”(Size of length field) 选择

合适的值 (LENGTHSIZE)。
值的有效范围（以字节表示）： 
• 1 (1)
• 2 (2)
• 4 (4)

16#81C6 “长度规范中未计字符数”(Number of characters 
not counted in length specification) 的值无效

为“长度规范中未计字符数”(Number of 
characters not counted in length specification) 
选择合适的值 (LENGTHM)。
数值的有效范围：0 到 255（字节）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

16#81C7 “消息偏移量 + 长度字段大小 + 未计字符数”的

总和大于 大帧长度 
为“消息偏移量”(Offset in message)、“长度字

段大小”(Size of length field) 和“未计字符

数”(Number of characters not counted) 选择合

适的值。

数值的有效范围：

• 消息偏移量（取决于模块）：

0 ... 1024/2048/4096（字节）

• “长度字段的大小”(Size of length field)：1、
2 或 4（字节）

• “未计字符数”(Number of characters not 
counted)：0 到 255（字节）

16#81C8 “响应超时”(Response timeout) 的值无效 为“响应超时”(Response timeout) 选择合适的

值。

数值的有效范围：1-65535 (ms)
16#81C9 “字符延迟时间”(Character delay time) 的值无效 为“字符延迟时间”(Character delay time) 选择

合适的值。

数值的有效范围：1 至 65535（位时间）

16#81CB 激活了帧结束序列，但没有为检查激活字符 为检查激活一个或多个字符。

16#81CC 激活了帧开始序列，但没有为检查激活字符 为检查激活一个或多个字符。

16#81CD “禁止覆盖”(Prevent overwriting) 的值无效 为“禁止覆盖”(Prevent overwriting) 选择合适

的值。

以下内容有效： 
• 取消激活防止覆盖操作 (0) 或
• 激活防止覆盖操作 (1)

16#81CE “启动时清空接收缓冲区”(Clear receive buffer on 
startup) 的值无效

为“启动时清空接收缓冲区”(Clear receive 
buffer on startup) 选择合适的值。

以下内容有效： 
• 取消激活启动时清除接收缓冲区 (0)
• 激活启动时清除接收缓冲区 (1)

发送状态和错误代码

16#81D0 在发送命令运行期间接收发送请求 确保未在发送命令运行期间接收到附加发送请

求。

16#81D1 XON 或 CTS = ON 的等待时间已结束。 通信伙伴有故障、太慢或已离线。检查通信伙

伴，或在需要时更改参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 说明 解决方案

16#81D2 “硬件 RTS 始终开启”(Hardware RTS always 
ON)：发送作业因从 DSR = ON 更改为 DSR = OFF 
而取消

检查通信伙伴。确保 DSR 在整个传输持续期间

内均保持为 ON。

16#81D3 发送缓冲区上溢/发送帧太长 选择较短的帧长度。

以下内容有效（取决于模块）：1 ... 
1024/2048/4096（字节）

16#81D5 传输因参数更改、检测到线路断路或 CPU 处于 
STOP 状态而取消

检查参数分配、线路断路和 CPU 状态。

16#81D6 传输因未接收到结束标识符而取消 检查结束符的参数分配和通信伙伴的帧。

16#81D7 用户程序和模块间的通信错误 检查通信（例如，匹配序列号）。

16#81D8 尝试传输因未组态模块而被拒绝 组态模块。

16#81DF 模块因为下列其中一个原因复位了 FB 的接口：

• 模块重启

• 模块参数重新分配

• CPU STOP

—

接收组态的错误代码

16#81E0 帧已中止：接收缓冲区上溢/接收帧太大 增加用户程序中对接收功能的调用率，或组态带

有数据流控制的通信。

16#81E1 帧已中止：奇偶校验错误 检查通信伙伴的连接线路，或确认两台设备是否

针对相同的数据传输速率、奇偶校验和结束位数

进行了组态。

16#81E2 帧已中止：字符帧错误 检查起始位、数据位、奇偶校验位、数据传输速

率和结束位的设置。

16#81E3 帧已中止：字符上溢错误 固件出错：请联系客户支持。

16#81E4 帧已中止：“消息偏移量 + 长度字段大小 + 未计

字符数”(Offset in the message + size of the 
length field + number of characters not 
counted) 的总长度大于接收缓冲区

为消息偏移量、长度字段大小和未计字符数选择

合适的值。

16#81E5 帧已中止：中断 到伙伴的接收线路断路。 
重新连接或接通伙伴电源。

16#81E6 超出“缓冲的接收帧数”(Buffered receive 
frames) 大值

在用户程序中更频繁调用指令、利用数据流控制

组态通信或者增加已缓冲的帧数。

16#81E7 模块和 Receive_P2P 同步出错 确保 Receive_P2P 的多个实例未访问相同的模

块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 说明 解决方案

16#81E8 帧已中止：字符延时时间在检测到消息结束标准

前结束

伙伴设备有故障或太慢。根据需要，使用传输线

路中互联的接口测试设备对此进行检查。

16#81E9 Modbus CRC 错误（仅适用于支持 Modbus 的通

信模块）

Modbus 帧的校验和错误。检查通信伙伴。

16#81EA Modbus 帧过短（仅适用于支持 Modbus 的通信

模块）

不符合 Modbus 帧的 短长度。检查通信伙伴。

16#81EB 帧已中止：达到 大帧长度 在通信伙伴上选择较短的帧长度。

以下内容有效（取决于模块）：

1-1024/2048/4096（字节）

检查帧检测结束参数。

错误代码 V24 伴随信号

16#81F0 模块不支持 V24 伴随信号 您已尝试不支持 V24 伴随信号的模块设置伴随

信号。确保此为 RS 232 模块或者已设置 RS232 
模块 (ET 200SP)。

16#81F1 无 V24 伴随信号操作 如果激活了硬件数据流控制，则无法手动操作 
V24 伴随信号。

16#81F2 由于该模块的类型为 DTE，因此无法设置 DSR 信
号。

检查模块的组态类型。 
模块类型必须为 DCE（数据通信设备）。

16#81F3 由于该模块的类型为 DCE 类型，因此无法设置 
DTR 信号。

检查模块的组态类型。 
模块类型必须为 DTE（数据终端设备）。

16#81F4 块头错误（例如，块类型不正确或块长度不正确）检查背景数据块和块头。

接收组态的错误代码

16#8201 
1)

Receive_Conditions 是指向无效数据类型的指针 输入一个指向以下数据类型的指针：

DB、BOOL、BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL、DATE、
TIME_OF_DAY、TIME、S5TIME、
DATE_AND_TIME 和 STRING

16#8225 Receive_Conditions 指向大于 1 kB 的优化存储区 
或 
Receive_Conditions 指向优化存储区并且接收长

度大于 Receive_Conditions 访问的区域。

输入一个指针，其指向区域的 大长度需满足：

• 优化存储区：1 KB
• 非优化存储区：4 KB
注意：如果指针指向优化存储区，发送的数据不

要超过 1 KB。
16#8229 
1)

Receive_Conditions 是指向 BOOL 的指针，其位

数不等于 n * 8
如果使用指向 BOOL 的指针，位数必须是 8 的倍

数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 说明 解决方案

错误代码，一般

16#8280 读取模块时进行否定确认 有关错误原因的更多详细信息，请参见 
RDREC.STATUS 静态参数和 SFB RDREC 的说明。

• 检查 PORT 参数中的输入

• 首次调用前设置 COM_RST 参数。

16#8281 写入模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入

在 WRREC.STATUS 静态参数和 SFB WRREC 的说

明中会找到有关错误原因的更多详细信息。

16#8282 模块不可用 检查 PORT 参数中的输入并确保模块可以访问。

接收组态的错误代码

16#82C1 “缓冲的接收帧数”(Buffered receive frames) 的值

无效。

为“缓冲的接收帧数”(Buffered receive frames) 
选择合适的值。

数值的有效范围：1-255
16#82C2 因选择了 3964(R) 协议而拒绝了接收组态 如果设置了 3964(R) 协议，则请确保未发送接

收组态。

16#8301 
1)

Receive_Conditions 是指向无效数据类型的指针 选择有效的数据类型。

以下内容有效：DB、BOOL、BYTE、CHAR、
WORD、INT、DWORD、DINT、REAL、DATE、
TIME_OF_DAY、TIME、S5TIME、
DATE_AND_TIME 和 STRING

16#8322 读取参数时发生范围长度错误 检查 Receive_Conditions 参数上的输入

16#8324 读取参数时发生范围错误 检查 Receive_Conditions 参数上的输入

16#8328 读取参数时发生设置错误 检查 Receive_Conditions 参数上的输入

发送状态和错误代码

16#8328 
1)

BUFFER 是指向 BOOL 的指针，其位数不等于 
n * 8

如果使用指向 BOOL 的指针，位数必须是 8 的倍

数。

接收组态的错误代码

16#8332 Receive_Conditions 参数有无效数据块 检查 Receive_Conditions 参数上的输入 
16#833A Receive_Conditions 参数上的数据块标志表示的

是未下载的数据块。

检查 Receive_Conditions 参数上的输入

16#8351 数据类型无效 检查 Receive_Conditions 参数上的输入

16#8352 
1)

Receive_Conditions 未指向数据块 检查指向 Receive_Conditions 的指针

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 说明 解决方案

16#8353 
1)

Receive_Conditions 未指向 Receive_Conditions 
类型的结构

检查指向 Receive_Conditions 的指针

错误代码 3964(R) 协议

16#8380 参数分配错误：“字符延迟时间”(Character 
delay time) 值无效。

为“字符延迟时间”(Character delay time) 
(CharacterDelayTime) 选择合适的值。

数值的有效范围：1 ... 65535 (ms)
16#8381 参数分配错误：“响应超时”(Response timeout) 

值无效。

为“响应超时”(Response timeout) 
(AcknDelayTime) 选择合适的值。

数值的有效范围：1 ... 65535 (ms)
16#8382 参数分配错误：“优先级”(Priority) 值无效。 为“优先级”(Priority) (Priority) 选择合适的值。

以下内容有效： 
• 高 (1)
• 低 (0)

16#8383 参数分配错误：“块检查”(Block check) 值无效 为“块检查”(Block check) 选择合适的值 (BCC)。
以下内容有效： 
• 带块检查 (1)
• 不带块检查 (0)

16#8384 参数分配错误：“连接尝试次数”(Connection 
attempts) 值无效。

为“连接尝试次数”(Connection attempts) 
(BuildupAttempts) 选择合适的值。

数值的有效范围：1 ... 255
16#8385 参数分配错误：“传输尝试次数”(Transmission 

attempts) 值无效。

为“传输尝试次数”(Transmission attempts) 
(RepetitionAttempts) 选择合适的值。

数值的有效范围：1 ... 255
16#8386 运行错误：超出连接尝试次数 检查接口电缆和传输参数。 

还要检查是否在伙伴设备上正确组态了接收功

能。

16#8387 运行错误：超出传输尝试次数 检查接口电缆、传输参数和通信伙伴的组态。

16#8388 运行错误：“块检查字符”(Block check 
character) 错误 
内部计算的块检查字符值与伙伴在连接结束时收

到的块检查字符不一致。

检查连接是否被严重破坏；此时也可以不时地查

看错误代码。可以使用切换到传输线路的接口测

试设备检查伙伴设备上的正确功能。

指令
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错误代码 说明 解决方案

16#8389 运行错误：等待空闲接收缓冲区时接收到的无效

字符

接收缓冲区为空时，通信伙伴的发送请求

（STX，02H）仅使用 DLE 应答。之前不可能接

收到其它字符（再次收到 STX 除外）。

可以使用切换到传输线路的接口测试设备检查伙

伴设备上的正确功能。

16#838A 运行错误：接收时发生逻辑错误。

收到 DLE 后，又收到一个随机字符（DLE 或 ETX 
除外）。

检查伙伴是否总是复制帧报头和数据字符串中

的 DLE，或连接是否用 DLE ETX 终止。可以使用

切换到传输线路的接口测试设备检查伙伴设备上

的正确功能。

16#838B 运行错误：超过字符延时时间 伙伴设备过慢或发生故障。

根据需要，用切换到传输线路上的接口测试设备

进行验证。

16#838C 运行错误：空闲接收缓冲区的等待时间已开始 在用户程序中更频繁调用指令或者利用数据流控

制组态通信。

16#838D 运行错误：未在 NAK 4 秒后开始帧重复 检查通信伙伴。伙伴必须在 4 秒内重复所接收

到的可能受损的帧。

16#838E 运行错误：在空闲模式下，收到了一个或多个字

符（NAK 或 STX 除外）。

可以使用切换到传输线路的接口测试设备检查伙

伴设备的正确功能。

16#838F 运行错误：初始化冲突 - 两个伙伴均具有高优先

级

在其中一个伙伴上设置“低”(Low) 优先级

16#8391 参数分配错误：因设置了自由口而拒绝了 3964 
组态数据

如果已设置自由口协议，确保未发送任何 3964 
参数分配数据。

错误代码，一般

16#8FFF 模块因复位而暂时未准备就绪。 重复请求。

1) 仅限 S7-300/400 CPU 的指令 

参见

Modbus_Master： 作为 Modbus 主站进行通信 (页 8516)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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USS (S7-300, S7-400)

USS 通信概述 (S7-300, S7-400)

USS 通信

USS 指令控制支持通用串行接口协议 (USS) 的变频器运行。可通过 PtP 通信模块的 RS485 连
接和 USS 指令与多个变频器通信。通常，每个 RS 485 端口 多可运行 16 个驱动器。一些

通信模块甚至 多可运行 31 个驱动器。    
USS 协议使用主从网络通过串行总线进行通信。主站使用地址参数将数据发送到所选从站。

未先收到发送请求时从站不能发送。各从站之间无法通信。USS 通信在半双工模式下进行。

下图显示具有 16 台变频器的示例应用网络图。

3

1 2

① CPU
② CM
③ USS 网络中的 USS 变频器

图 4-43 S7-1500 通信模块接线示例

说明

通过 RS232 与变频器通信

基本上还可以使用 CM PtP RS232 BA 和 CM PtP RS232 HF 与变频器通信。但只可将一台变频

器连接到 RS232 端口。

通过 RS422 与变频器通信

基本上还可以使用 CM PtP RS422/485 BA 和 CM PtP RS422/485 HF 的 RS422 接口与变频器

通信。但只可将一台变频器连接到 RS422 端口。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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程序中的 USS 指令

• USS_Port_Scan：USS_Port_Scan 指令允许在 USS 网络中通过一个通信模块与 多 16 个
驱动器进行通信（必须循环调用）。 
程序中每个 PtP 通信端口只有一条 USS_Port_Scan 指令，并且该指令控制发往所有变频

器的传输。

• USS_Drive_Control：USS_Drive_Control 指令允许从 USS_Port_Scan 中为驱动器准备发送

数据并显示其接收数据。 
USS_Drive_Control 组态要发送的数据并评估在前一请求中从 USS_Port_Scan 收到的数据。

• USS_Read_Param：USS_Read_Param 指令允许从驱动器中读取参数。 
• USS_Write_Param：USS_Write_Param  指令允许用户更改驱动器中的参数。 

USS 协议使用要求 (S7-300, S7-400)
四条 USS 指令使用 2 个 FB 和 2 个 FC 支持 USS 协议。对于每个 USS 网络，一个背景数据块 
(DB) 用于 USS_Port_Scan ，一个背景数据块用于 USS_Drive_Conrol 的所有调用。    

图 4-44 USS 程序顺序

连接到一个 RS485 端口的所有变频器（ 多 16 个）都属于同一 USS 网络。连接到另一个 
RS485 端口的所有变频器都属于其它 USS 网络。对于所有 USS_Drive_Control 指令，每个 USS 
网络都通过唯一的背景数据块进行管理，对于 USS_Port_Scan 指令，则加上另一个背景数据

模块。对于 USS_Drive_Conrol，属于 USS 网络的所有指令都必须共享此背景数据块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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USS_Port_Scan, USS_Read_Param 和 USS_Write_Param 指令具有该函数的 USS_DB 参数。该

参数必须连接到 USS_Drive_Control 指令的背景数据块的（静态）USS_DB 参数。

• 指令 USS_Drive_Control 和 USS_Port_Scan 是函数块 (FB)。如果向程序编辑器中添加 
USS_Drive_Control 或 USS_Port_Scan 指令，“调用选项”(Call options) 对话框将提示您

为此 FB 分配 DB。如果它是此程序中此 USS 网络的第一条 USS_Drive_Control 指令，则

可应用 DB 标准分配（必要时也可更改名称），并会为您创建新 DB。但如它不是此变频

器的第一条 USS_Drive_Control 指令，则必须在“调用选项”(Call options) 对话框的下拉

菜单中选择已分配给此 USS 网络的 DB。
• 指令 USS_Write_Param 和 USS_Read_Param 是函数 (FC)。在编辑器中添加这些 FC 时不

会分配 DB。如果在编辑器中添加这些 FC 或 USS_Port_Scan 指令，则需要将相应 
USS_Drive_Control 背景数据块的 USS_DB 参数分配给这些指令的 USS_DB 输入。双击参

数字段，然后单击符号显示可用 DB。输入一个句点“.”并从下拉列表中选择 USS_DB 参数。

• USS_Port_Scan 函数通过点对点 RS485 通信端口控制 CPU 与变频器之间的通信。每次调

用此功能时，将进行与变频器之间的通信。程序必须快速调用此函数，以使变频器不发

出超时信号。为确保帧通信的响应时间恒定，应在循环中断 OB 中调用该指令。

• USS_Drive_Control 指令使程序能够访问 USS 网络中的指定变频器。其输入和输出对应于

变频器的状态和运行功能。如果网络中有 16 台变频器，在程序中必须至少调用 
USS_Drive_Control  16 次，即每次一台变频器。 
只能从循环 OB 中调用 USS_Drive_Control 指令。

• USS_Read_Param 和 USS_Write_Param  函数用于读写变频器的操作参数。这些参数控制

变频器内部运行。有关这些参数的定义，请参见变频器手册。程序可能包括任意多个此

类函数，但在任意时刻一台变频器都只能激活一个读取或写入请求。只可从主程序的循环 
OB 调用 USS_Read_Param 和 USS_Write_Param  函数。

注意

USS 指令调用

只从主程序的循环 OB 调用 USS_Drive_Control, USS_Read_Param  和 USS_Write_Param 。
可从任何 OB 调用 USS_Port_Scan 指令函数，但通常从循环中断 OB 调用。

不要在优先级比 USS_Port_Scan 指令所在 OB 的优先级高的 OB 中使用 USS_Drive_Control, 
USS_Read_Param 或 USS_Write_Param 指令。例如，不要向主程序中添加 USS_Port_Scan 
或向循环中断 OB 中添加 USS_Read_Param 。如果其它指令中断了 USS_Port_Scan 的执行，

可能会发生意外错误。

说明

参数 ID 值
用户需要对变频器的 4 个 PIV 字 (ParameterIDValue) 的用途进行组态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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计算与变频器的通信时间

与变频器进行的通信与 CPU 的周期不同步。CPU 与变频器的通信完成前，通常会运行几个

周期。

为确保不触发变频器的看门狗设置，必须在看门狗时间内向变频器发送帧。如果通信发生错

误，用户必须允许多次重试来完成这一事务。默认情况下，使用 USS 协议时每个事务 多

进行 2 次重试。

两次发送帧的 长时间间隔按如下公式计算：

N * (5 * 周期时间 + 帧运行时间 + 接收帧的 长超时) * (传送尝试次数)

N 该网络中的变频器数量

因数 5 发送和接收帧通常需要 5 个周期。 
周期时间 调用 USS_Port_Scan 指令的循环中断 OB 的 大周期时间。

帧运行时间 帧运行时间 =（每帧的字符数）*（11 Bit/每字符）/（以 Bit/s 为单位

的数据传输速率）

传输尝试次数 重试次数 + 1
接收帧的超时 RCVTIME（如果未收到驱动器的任何响应） 
接收帧的 长超时 RCVTIME + MSGTIME（如果在 RCVTIME 快结束前收到不完整回复且 

MSGTIME 的监视已过期，或者如果在 RCVTIME 过期后仍在处理响

应，则超时将延迟 MSGTIME）

下列时间适用于“已接收帧的超时”(ms)：

比特/秒 115200 57600 38400 19200 9600 4800 2400 1200
Receive_Conditions.E
ND.RCVTIME

25 29 33 56 72 100 100 100

Receive_Conditions.E
ND.MSGTIME

25 29 33 56 72 124 240 460

接收帧的 长超时 = (Receive_Conditions.END.RCVTIME (0.072 s) + 
Receive_Conditions.END.MSGTIME (0.072 s))
示例：

5 个驱动器

数据传输速率 = 9600 bps
每帧 28 个字符

周期 = 0.020 s
重试次数 = 2

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8490 编程和操作手册, 11/2022



时间间隔 = 5 * ((5*0.02) + ((1*28*11)/9600) + 0.072 + 0.072) * (2+1) = 4.14（秒）

这种情况下，驱动器的监视时间必须设置为大约 4 秒。

说明

性能优化选项

激活性能优化后，帧长度和波特率对于 OB 周期的两个发送帧（Send_P2P 和 Receive_P2P）
之间的 长时间间隔起决定性作用。

参见

错误消息 (页 8508)

USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31：通过 USS 网络进行通信 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

使用 USS_Port_Scan_31 指令 
只能在 S7-1500 CPU 上使用 USS_Port_Scan_31 指令。

说明

USS_Port_Scan  指令通过 USS 网络为 多 16 个变频器处理通信。 
USS_Port_Scan_31 指令通过 USS 网络为 多 31 个变频器处理通信。 
添加指令时 STEP 7 自动创建背景数据块。    

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-1200/
1500

S7-300/
400/

WinAC
PORT IN Port Word 0 指定用于以下通信的通信模块： 

• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常

数”(System constants) 选项卡中指定并可应用于

此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

BAUD IN DInt 9600 USS 通信的数据传输速率

以下内容有效：

• 1200 bps
• 2400 bps
• 4800 bps
• 9600 bps
• 19200 bps
• 38400 bps
• 57600 bps
• 115200 bps

USS_DB INOUT USS_BASE – USS_DB 参数必须连接到背景数据块的（静态）

USS_DB 参数，该参数是在向程序中添加 
USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 指令时

生成并初始化的。

COM_RST INOUT --- Bool FALSE USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-1200/
1500

S7-300/
400/

WinAC
ERROR OUT Bool FALSE 如果为 TRUE，此输出表示发生错误且 STATUS 输出

有效。

可能需要检查 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 指令的背景数据块中静态变

量 USS_DB. w_USSExtendedError 的值。

STATUS OUT Word 0 错误代码（请参见错误消息 (页 8508)）。

程序中每个 PtP 通信端口只有一条 USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令，并且此指令的

每个调用都控制往返于此网络中所有变频器的传输。分配给一个 USS 网络和一个 PtP 通信端

口的所有 USS 函数都必须使用相同的背景数据块。

程序必须足够频繁地执行 USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令，以防止变频器超时（请

参见 USS 协议使用要求 (页 8488)“计算与变频器通信的时间”）。 
通常从循环中断 OB 调用 USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令，以防变频器超时并使上

次 USS 数据更新可用于调用 USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31  数据块变量

下表显示了可在程序中使用的 USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 背景数据块中的公共静态

变量。

表格 4-377 背景数据块中的静态变量

变量 数据类型 标准 说明

MODE USInt 4 工作模式

有效的工作模式包括： 
• 0 = 全双工 (RS232) 
• 1 = 全双工 (RS422) 四线制模式（点对点） 
• 2 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点主站；CM PtP (ET 200SP)) 
• 3 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点从站；CM PtP (ET 200SP))
• 4 = 半双工 (RS485) 二线制模式 1)

LINE_PRE USInt 2 接收线路初始状态

有效的初始状态是：

• 0 =“无”初始状态 1)

• 1 = 信号 R(A)=5 V，信号 R(B)=0 V（断路检测）：

在此初始状态下，可进行断路检测。

仅可以选择以下项：“全双工 (RS422) 四线制模式（点对点连接）”

和“全双工 (RS422) 四线制模式（多点从站）”。

• 2 = 信号 R(A)=0 V，信号 R(B)=5 V：
此默认设置对应于空闲状态（无激活的发送操作）。在此初始状态

下，无法进行断路检测。

BRK_DET USInt 0 激活诊断中断：

• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

RETRIES_MAX SInt/Byte 2 发生通信错误时的重试次数。

在设定时间内未收到响应帧时，可使用此参数设置请求帧的重试次数。

EN_DIAG_ALA
RM

Bool 0 激活诊断中断：

• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

EN_SUPPLY_V
OLT

Bool 0 启用对电源电压 L+ 缺失的诊断

• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

1) 使用 PROFIBUS 电缆连接 CM 1241 的 RS485 时所需的设置

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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版本 2.5 的功能与版本 2.4 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

指令版本

USS_Port_Scan:
版本 2.5 的功能与版本 2.4 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Port_Scan_31:
版本 1.2 的功能与版本 1.1 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31：准备并显示变频器数据  (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

使用 USS_Drive_Control_31 指令 
只能在 S7-1500 CPU 上使用 USS_Drive_Control_31 指令。

说明

USS_Drive_Control  指令为 多 16 个驱动器准备发送数据并评估驱动器的响应数据。

USS_Drive_Control_31 指令为 多 31 个驱动器准备发送数据并评估驱动器的响应数据。 
需要对每台变频器使用单独的指令实例，并且分配给一个 USS 网络和一个 PtP 通信端口的所

有 USS 函数都必须使用同一背景数据块。在添加第一条 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 指令时必须输入 DB 名称。之后引用这个在添加第一条指令时创建的 
DB。
添加指令时 STEP 7 自动创建 DB。    

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8495



参数

参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-300/
400/

WinAC
RUN IN Bool FALSE 变频器的起始位：如果此参数为 TRUE，则输入允许

以预设速度运行变频器。如果在变频器运行期间 RUN 
变为 FALSE，则电机滑行至静止。此行为不同于断开

电源 (OFF2) 和电机制动 (OFF3)。
OFF2 IN Bool FALSE “滑行至静止”位：如果此参数为 FALSE，此位会使

变频器滑行至静止而不制动。

OFF3 IN Bool FALSE 快速停止位：如果此参数为 FALSE，此位通过制动变

频器产生快速停止。

F_ACK IN Bool FALSE 错误确认位：此位复位变频器的错误位。清除错误后

此位置位，变频器以此方式检测前一错误不必报告。

DIR IN Bool FALSE 变频器方向控制：如果变频器正向运行，则此位置位

（如果 SPEED_SP 为正值；请参见表“SPEED_SP 与 DIR 
参数的交互”）。

DRIVE IN USInt Byte 1 变频器地址：此输入是 USS 变频器的地址。有效范围

是变频器 1 与变频器 16 之间。

PZD_LEN IN USInt Byte 2 字长度：这是 PZD 数据字数。有效值为 2、4、6 或 8 
个字。

SPEED_S
P

IN Real 0.0 速度设定值：这是组态频率百分比形式的变频器速

度。正值表示变频器正向运行（如果 DIR 为 True）。

有效值范围是 200.00 至 -200.00。
CTRL3 IN Word 0 控制字 3：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

CTRL4 IN Word 0 控制字 4：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

CTRL5 IN Word 0 控制字 5：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

CTRL6 IN Word 0 控制字 6：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

CTRL7 IN Word 0 控制字 7：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-300/
400/

WinAC
CTRL8 IN Word 0 控制字 8：写入变频器用户定义参数的值。需要在变

频器中对其进行组态（可选参数）。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 指令的

初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 COM_RST 
复位为 FALSE。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

NDR OUT Bool FALSE 可用的新数据：如果此参数为 TRUE，该位表示新通

信请求数据可用于输出。

ERROR OUT Bool FALSE 发生错误：如果为 TRUE，则表示发生错误且 STATUS 
输出有效。出错时所有其它输出都置零。只在 
USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令的 ERROR 
和 STATUS 输出发出通信错误信号。

STATUS OUT Word 0 错误代码（请参见错误消息 (页 8508)）。

RUN_EN OUT Bool FALSE 运行已启用：此位表示变频器是否在运行。

D_DIR OUT Bool FALSE 变频器方向：此位表示变频器是否在正向运行。

• FALSE – 正向

• TRUE – 反向

INHIBIT OUT Bool FALSE 变频器已禁止：此位表示变频器的禁止位状态。

• FALSE – 未禁止

• TRUE – 已禁止 
FAULT OUT Bool FALSE 变频器错误：此位表示变频器出现错误。必须修复错

误并将 F_ACK 置位以将此位清零。

SPEED OUT Real 0.0 实际值变频器速度（变频器状态字 2 的换算值）：这

是组态速度百分比形式的变频器速度。

STATUS1 OUT Word 0 变频器状态字 1
此值包括变频器的固定状态位。

STATUS3 OUT Word 0 变频器状态字 3 
此值包括变频器的用户可定义状态字。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-300/
400/

WinAC
STATUS4 OUT Word 0 变频器状态字 4 

此值包括变频器的用户可定义状态字。

STATUS5 OUT Word 0 变频器状态字 5
此值包括变频器的用户可定义状态字。

STATUS6 OUT Word 0 变频器状态字 6
此值包括变频器的用户可定义状态字。

STATUS7 OUT Word 0 变频器状态字 7
此值包括变频器的用户可定义状态字。

STATUS8 OUT Word 0 变频器状态字 8
此值包括变频器的用户可定义状态字。

初执行 USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 时，在背景数据块中初始化 USS 地址

（DRIVE 参数）指定的变频器。初始化过后，USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令可按此

变频器编号开始与变频器进行通信。 
如果更改变频器编号，必须先将 CPU 置于 STOP 模式然后再回到 RUN 模式才能初始化背景

数据块。在 USS 发送缓冲区中组态输入参数，从“上一个”有效的响应缓冲区读取任意输出。

USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 只会组态要发送的数据并会评估上一个请求中收

到的数据。

可使用 D_IR 输入 (Bool) 或对 SPEED_SP 输入 (Real) 使用符号（正或负）来控制变频器旋转

方向。下表解释这些输入如何共同确定变频器旋转方向（假设电机正向旋转）。

表格 4-378 SPEED_SP 与 DIR 参数的交互

SPEED_SP DIR 变频器旋转方向

值 > 0 0 反向

值 > 0 1 正向

值 < 0 0 正向

值 < 0 1 反向

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8498 编程和操作手册, 11/2022



USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31  数据块变量

下表显示了可在程序中使用的 USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 背景数据块中的

公共静态变量。

表格 4-379 背景数据块中的静态变量

变量 数据类型 标准 说明

USS_DB. 
w_USSExtende
dError

Word 16#0 USS 驱动器的扩展错误代码 - 特定于驱动器的值 
错误消息的含义取决于第一个报告错误的指令 (ERROR = TRUE)。区分

为以下情况：

• USS_Write_Param / USS_Write_Param_31：错误代码的含义可在

变频器说明中找到。

• USS_Read_Param / USS_Read_Param_31：错误代码的含义可在变

频器说明中找到。

• USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31：受错误消息影响的变频器的

编号。

指令版本

USS_Drive_Control:
版本 2.0 的功能与版本 1.2 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Drive_Control_31:
版本 2.0 的功能与版本 1.0 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Read_Param / USS_Read_Param_31：从变频器读取数据 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

使用 USS_Read_Param_31 指令 
只能在 S7-1500 CPU 上使用 USS_Read_Param_31 指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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说明

USS_Read_Param 指令从 多 16 个变频器之一读取参数。 
USS_Read_Param_31 指令从 多 31 个变频器之一读取参数。 
分配给一个 USS 网络和一个 PtP 通信端口的所有 USS 函数都必须使用 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31  指令的背景数据块。必须从主程序的循环 OB 调用 USS_Read_Param / 
USS_Read_Param_31。    

参数

参数 声明

 
数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool – 在 REQ 的上升沿创建新的读取请求。 
DRIVE IN USInt Byte – 变频器地址：DRIVE 是 USS 变频器的地址。有效范围

是变频器 1 与变频器 16 之间。

PARAM IN UInt – 参数编号：PARAM 指定要写入的变频器参数。此参

数的范围是 0 到 2047 之间。对某些变频器来说，

INDEX 参数的 高有效字节可用来访问大于 2047 的
参数值。变频器手册中有关于访问扩展范围的更多信

息。

INDEX IN UInt – 参数索引：INDEX 指定要写入的变频器参数索引。它

是 16 位值，其中 低有效位是介于 0 至 255 的实际

索引值。变频器也可使用特定于变频器的 高有效字

节。有关详细信息，请参见变频器手册。

USS_DB INOUT USS_BASE – USS_DB 参数必须连接到背景数据块的（静态）

USS_DB 参数，该参数是在向程序中添加 
USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 指令时

生成并初始化的。

DONE1 OUT Bool FALSE 如果此参数为 TRUE，则读取参数的先前请求值可用

于 VALUE 输出。USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 指令识别出变频器的读取响

应时此位置位。下次调用 USS_Read_Param / 
USS_Read_Param_31  时此位复位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明

 
数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

ERROR OUT Bool FALSE ERROR = TRUE：出现错误且 STATUS 输出有效。出错

时所有其它输出都置零。只在 USS_Port_Scan / 
USS_Port_Scan_31 指令的 ERROR 和 STATUS 输出发

出通信错误信号。

可能需要检查 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 指令的背景数据块中静态变

量 USS_DB. w_USSExtendedError 的值。

STATUS OUT UInt 0 错误代码（请参见错误消息 (页 8508)）。

VALUE OUT Variant 
(Word, 
Int, UInt, 
DWord, 
DInt, 
UDInt, 
Real)

Any 
(Word, 
Int, 
DWord, 
DInt, 
Real)

– 这是读取的参数值，此值只有在 DONE 位为 True 时
才有效。

1 DONE 位表示已从引用的电机变频器读出有效数据并将其传到 CPU。这并不表示该指令能够立即读出其它参数。在

相应变频器释放参数通道以供使用之前，必须将空的读取请求发送到电机变频器，并且必须由指令确认。直接调

用特定电机变频器的 USS_Read_Param / USS_Read_Param_31 或 USS_Write_Param / USS_Write_Param_31 会导

致错误 16#818A。

指令版本

USS_Read_Param:
版本 1.5 的功能与版本 1.4 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Read_Param_31:
版本 1.1 的功能与版本 1.0 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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USS_Write_Param / USS_Write_Param_31：在变频器中更改数据 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

使用 USS_Write_Param_31 指令 
只能在 S7-1500 CPU 上使用 USS_Write_Param_31 指令。

说明

对于 EEPROM 写入指令（USS 变频器中的 EEPROM）：

尽可能减少 EEPROM 写入操作的次数以 大化地延长 EEPROM 的使用寿命。 

说明

USS_Write_Param 指令更改 16 个变频器之一的参数。 
USS_Write_Param_31 指令更改 31 个变频器之一的参数。

分配给一个 USS 网络和一个 PtP 通信端口的所有 USS 函数都必须使用 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 的背景数据块。

必须从主程序循环的 OB 调用 USS_Write_Param / USS_Write_Param_31。    

参数

表格 4-380 参数的数据类型

参数 声明 数据类型 标准 说明

 S7-
1200/15

00

S7-300/4
00/

WinAC
REQ IN Bool – 在 REQ 的上升沿创建新的写入请求。

DRIVE IN USInt Byte – 变频器地址：DRIVE 是 USS 变频器的地址。有效范围

是变频器 1 与变频器 16 之间。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 标准 说明

 S7-
1200/15

00

S7-300/4
00/

WinAC
PARAM IN UInt – 参数编号：PARAM 指定要写入的变频器参数。此参

数的范围是 0 到 2047 之间。对某些变频器来说，

INDEX 参数的 高有效字节可用来访问大于 2047 的
参数值。变频器手册中有关于访问扩展范围的更多信

息。 
INDEX IN UInt – 参数索引：INDEX 指定要写入的变频器参数索引。它

是 16 位值，其中 低有效位是介于 0 至 255 的实际

索引值。变频器也可使用特定于变频器的 高有效字

节。有关详细信息，请参见变频器手册。

EEPROM IN Bool – 保存在变频器的 EEPROM 中：如果为 TRUE，用于写

入变频器的参数事务保存在变频器的 EEPROM 中。

如果为 FALSE，写入的值仅临时保存，下次启动变频

器时将丢失。 
VALUE IN Variant 

(Word, 
Int, UInt, 
DWord, 
DInt, 
UDInt, 
Real)

Any
(Word, 
Int, 
DWord, 
DInt, 
Real)

– 要写入的参数值。它在 REQ 上升沿时必须有效。

USS_DB INOUT USS_BASE – USS_DB 参数必须连接到背景数据块的（静态）

USS_DB 参数，该参数是在向程序中添加 
USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 指令时

生成并初始化的。

DONE1 OUT Bool FALSE 如果为 TRUE，则表示 VALUE 输入已写入变频器。

USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31 指令识

别出变频器的写入响应时此位置位。下次调用 
USS_Write_Param / USS_Write_Param_31 时此位复

位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 标准 说明

 S7-
1200/15

00

S7-300/4
00/

WinAC
ERROR OUT Bool FALSE 如果为 TRUE，则表示出现错误且 STATUS 输出有

效。出错时所有其它输出都置零。只在 
USS_Port_Scan / USS_Port_Scan_31 指令的 ERROR 
和 STATUS 输出发出通信错误信号。

可能需要检查 USS_Drive_Control / 
USS_Drive_Control_31 指令的背景数据块中静态变

量 USS_DB. w_USSExtendedError 的值。

STATUS OUT UInt 0 错误代码（请参见错误消息 (页 8508)）。

1 DONE 位表示已从引用的电机变频器读出有效数据并将其传到 CPU。这并不表示 USS 库可立即读出其它参数。在

相应变频器释放参数通道以供使用之前，必须将空的写入请求发送到电机变频器，并且必须由指令确认。直接调

用特定电机变频器的 USS_Read_Param / USS_Read_Param_31 或 USS_Write_Param / USS_Write_Param_31 函数

会导致错误 0x818A。

指令版本

USS_Write_Param:
版本 1.6 的功能与版本 1.5 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

USS_Write_Param_31:
版本 1.1 的功能与版本 1.0 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

关于变频器设置的常规信息 (S7-300, S7-400)

变频器设置的要求

• 用户需要对变频器的 4 个 PIV 字 (ParameterIDValue) 的用途进行组态。

• 变频器可组态 2 个、4 个、6 个或 8 个 PZD 字（过程数据区）。

• 变频器中 PZD 字的数量必须对应于变频器的 USS_Drive_Control 指令的 PZD_LEN 输入。

• 确保所有变频器的数据传输速率都对应于 USS_Port_Scan 指令的 BAUD 输入。

• 确保为 USS 通信设置变频器。

• 确保在变频器中指定由 USS 接口提供频率设定值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• 确保指定了变频器地址（区域：1-16）。 
此地址必须对应于变频器的 USS_Drive_Control 块的 DRIVE 输入。

• 确保正确终止 RS485 网络。  

SINAMICS V20 变频器的连接与设置

有关在 S7-1200 中运行 SINAMICS V20 的应用实例，请访问 Internet (http://
support.automation.siemens.com/CN/view/zh/63696870)。

连接 SINAMICS V20 变频器

将 SIEMENS G120(C) 变频器连接到 USS 网络的示例。 有关其它变频器的连接示例，请参见

相应的变频器手册。

通过插入式连接实现 SINAMICS G120(C) 变频器到 USS 网络的连接。 连接具有短路保护和

绝缘功能。

1 0 V 参考电位

2 RS485N，接收和发送 (-)
3 RS485N，接收和发送 (+)
4 电缆屏蔽

5 未使用

图 4-45 USS 连接

注意

不同参考电压

如果连接没有相同参考电压的设备，则可能在连接电缆中产生意外电流。 这些意外电流可

能导致通信错误或设备损坏。 
确保使用通信电缆连接的所有设备在电路中具有相同的参考导线，或者已在电气上断开以

避免产生意外电流。 
确保屏蔽接地或连接到变频器总线连接器的引脚 1。 
确保 G120(C) 的接线终端 2 (GND) 接地。

如果 RS485 主站（例如，带 CM1241 通信模块的 S7-1200 CPU）通过 PROFIBUS 连接器连接，

则按如下操作连接总线电缆：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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B2

A1

B1

A2

图 4-46 通信模块的连接

如果 RS485 主站是网络中的终端站或采用点对点连接，则必须使用 PROFIBUS 连接器的端子 
A1 和 B1（不是 A2 和 B2），因为这些端子提供了终止设置（例如，DP 插头连接器 
6ES7972‑0BB52‑0XA0）。

如果 G120(C) 已组态为网络中的终端站，则必须将总线终端电阻器开关设置为“接通”。

图 4-47 终端站的连接

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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G120(C) 变频器设置

将变频器连接到 S7-1500 或 ET 200SP 前，确保变频器具有下列系统参数。

步骤 指令 操作说明

G1201) G120C 2)

1 通过操作员面板 BOP‑2 执行变频器的基本调试。

变频器为输入、输出和现场总线接口提供了不同的默认值（宏指令）。 
在基本调试的第九步 (MAC PAR  p15)，为 USS 通信选择宏指令 21。 以
决定以下参数的默认值：

• 数据传输速率 (p2020)： 38400 bps
• PZD 数量 (p2022)： 2
• PIV 数量 (p2023)： 变量

注意：

也可通过 STARTER 调试软件或 SINAMICS Startdrive 进行基本调试。

章节 4.4.3 章节 6.4.1

2 通过 G120 或 G120(C) 控制单元上的地址开关指定变频器的 USS 地址。

• 有效地址范围：1...30
注意：

也可通过参数 p2021、STARTER 或 SINAMICS Startdrive 设置 USS 地址。

章节 6.2.2.1 章节 8.4.2.1

通过以下步骤，可使用 BOP-2 输入参数编号和修改参数值，从而直接

访问参数。

章节 4.4.2 章节 6.4.2

3 在您的应用中，调整以下与通信相关的变频器参数：

• 数据传输速率 (p2020)，如果 ≠ 38400 bps
（确保设置与 USS_Port_Scan 通信指令的 BAUD 参数完全相同。）

• PZD 数量 (p2022)，如果 ≠ 2
（确保设置与 USS_Drive_Control 通信指令的 PZD_LEN 参数完全相

同。）

• PIV 数量 (p2023) = 4
（将通过宏指令 21 设置为“变量”(127) 的值更改为默认值“4”（指令 
USS_Read_Param 和 USS_Write_Param 所需）。）

• 现场总线 SS 监视时间 [ms] (p2040)

章节 6.2.2.2 章节 8.4.2.1

4 指定速度设定值源。

• n_set Eval (p1000[0]) = 6
（速度设定值由 USS 总线提供。）

   

指令
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步骤 指令 操作说明

G1201) G120C 2)

5 设置速度和频率参考值。

• n_reference f_reference (p2000) =（6,00 min-1 到 210000,00 
min-1）

（所有相关速度或频率均参考此参考值。 参考值对应于 100%、4000hex

（字）或 4000 0000hex（双字）。如下要求适用：

freference_value（以 Hz 为单位）= nreference_value（以（(min-1)/60) x 极对数）

为单位）

   

6 将参数传送到非易失性存储器中。

• 保存 par (p0971) = 1
   

1) G120 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/62089662) 
2) G120(C) (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/61462568) 

错误消息 (S7-300, S7-400)

USS 错误消息概述 

错误代码 说明 解决办法

16#0000 无错误 ‑
16#8180 变频器响应的长度错误 检查变频器的响应帧。

16#8181 数据类型错误 检查参数 VALUE。
参数编号错误 PARAM 参数允许的值范围：0 到 2047

16#8182 数据类型错误：针对“字”请求不得返回“双

字”或“实数”。

检查变频器的响应帧。

16#8183 数据类型错误：针对“双字”或“实数”请求不

得返回“字”。

检查变频器的响应帧。

16#8184 变频器响应的校验和错误 检查变频器和通信连接。

16#8185 寻址错误 有效的变频器地址范围：1 到 16 
16#8186 设定值错误 有效的设定值范围：-200% 至 +200%
16#8187 返回的变频器编号错误 检查变频器的响应帧。

16#8188 无效 PZD 长度 允许的 PZD 长度：2、4、6 或 8 个字 
16#8189 该模块不支持此数据传输速率。 为该模块选择有效的数据传输速率。

指令
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错误代码 说明 解决办法

16#818A 此变频器的另一个请求当前处于激活状态。 稍后重复参数读取或写入命令。

16#818B 变频器未响应。 检查变频器。

16#818C 变频器对参数请求响应错误消息。 检查变频器的响应帧。 
检查参数请求。

检查指令 USS_Read_Param、

USS_Write_Param 或 USS_Port_Scan 是否已报

告错误。如果已报告错误，请检查 
USS_Drive_Control 指令的静态变量 USS_DB. 
w_USSExtendedError 的值。

16#818D 变频器对参数请求响应访问错误消息。 检查变频器的响应帧。 
检查参数请求。

16#818E 变频器未初始化。 检查用户程序，确保向此变频器调用 
USS_Drive_Control 指令。

16#8280 读取模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在静态参数 Port_Config.RDREC.STATUS、
Send_Config.RDREC.STATUS 、 
Receive_Config.RDREC.STATUS 、 
Send_P2P.RDREC.STATUS  或  
Receive_P2P.RDREC.STATUS，以及 SFB RDREC 
的说明中可找到有关错误原因的更多详细信息。

16#8281 写入模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入.
在静态参数 Port_Config.WRREC.STATUS、
Send_Config.WRREC.STATUS 、 
Receive_Config.WRREC.STATUS 、 
Send_P2P.RDREC.STATUS  或  
Receive_P2P.RDREC.STATUS，以及 SFB WRREC 
的说明中可找到有关错误原因的更多详细信息。

错误代码，一般

16#8FFF 模块因复位而暂时未准备就绪。 重复请求。

1) 仅限 S7-300/400 CPU 的指令 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Modbus (RTU) (S7-300, S7-400)

Modbus RTU 通信概述 (S7-300, S7-400)

Modbus RTU 通信

Modbus RTU (Remote Terminal Unit) 是用于网络中通信的标准协议，使用 RS232 或 
RS422/485 连接在网络中的 Modbus 设备之间进行串行数据传输。 
Modbus RTU 使用主/从站网络，其中整个通信仅由一个主站设备触发，而从站只能响应主站

的请求。 主站将请求发送到一个从站地址，并且只有该地址上的从站做出响应。

例外： Modbus 从站地址为 0 时会向所有从站发送广播帧（从站均不响应）。

Modbus 功能代码

• 作为 Modbus RTU 主站运行的 CPU 能够在 Modbus RTU 从站中通过通信连接读取和写入

数据和 I/O 状态。 
• 作为 Modbus RTU 从站运行的 CPU 允许利用通信连接进行连接的 Modbus RTU 主站在其

自身的 CPU 中读取并写入数据和 I/O 状态。 

表格 4-381 用于读取数据的功能： 读取分布式 I/O 和程序数据

Modbus 功能代码 用于读取从站（服务器）数据的功能 - 标准寻址

01 读取输出位： 每个请求 1 至 2000/19921) 位
02 读取输入位： 每个请求 1 至 2000/19921) 位
03 读取保持寄存器： 每个请求 1 至 125/1241) 字
04 读取输入字： 每个请求 1 至 125/1241) 字

1) 用于扩展寻址

表格 4-382 用于写入数据的功能： 更改分布式 I/O 和程序数据

Modbus 功能代码 用于向从站（服务器）写入数据的功能 - 标准寻址

05 写入一个输出位： 每个请求 1 位
06 写入一个保持寄存器： 每个请求 1 个字

15 写入一个或多个输出位：每个请求 1 至 1960 位
16 写入一个或多个保持寄存器：每个请求 1 至 122 个字

指令
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• Modbus 功能代码 08 和 11 提供从站设备的通信诊断选项。

• Modbus 从站地址为 0 时会将广播帧发送给所有从站（无从站响应；针对功能代码 5、6、
15、16）。

表格 4-383 Modbus 网络中的站地址

站 地址

RTU 站 标准站地址 1 到 247 ， 0 用于广播

扩展站地址 1 到 65535，0 用于广播

Modbus 存储器地址

可用的 Modbus 存储器地址（输入/输出地址）的实际数量取决于 CPU 版本和可用的工作存

储器。 

程序中的 Modbus RTU 指令

• Modbus_Comm_Load：需要运行 Modbus_Comm_Load 来设置 PtP 参数，例如数据传输

速率、奇偶校验和数据流控制。 为 Modbus RTU 协议组态完通信模块后，它只能由 
Modbus_Master 指令或 Modbus_Slave 指令使用。

• Modbus_Master：利用 Modbus 主站指令，CPU 可用作 Modbus RTU 主站设备，与一个

或更多的 Modbus 从站设备进行通信。

• Modbus_Slave：利用 Modbus 从站指令，CPU 可用作 Modbus RTU 从站设备，与一个 
Modbus 主站设备进行通信。

Modbus_Comm_Load： 对 Modbus 的通信模块进行组态 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Modbus_Comm_Load 指令通过 Modbus RTU 协议对用于通信的通信模块进行组态。当在程

序中添加 Modbus_Comm_Load 指令时，将自动分配背景数据块。   

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Modbus_Comm_Load 的组态更改将保存在 CM 中，而不是 CPU 中。恢复电压和插拔时，将

使用保存在设备配置中的数据组态 CM。必须在这些情况下调用 Modbus_Comm_Load 指令。

参数

参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool FALSE 当此输入出现上升沿时，启动该指令。

PORT IN Port Word 0 指定用于以下通信的通信模块： 
• 对于 S7-1500/S7-1200：设备组态中的“硬件标

识符”。

符号端口名称在 PLC 变量表的“系统常数”(System 
constants) 选项卡中指定并可应用于此处。

• 对于 S7-300/S7-400：设备组态中的“输入地

址”。

在 S7-300/400/WinAC 系统中，在 HWCN 中分配

的输入地址中分配端口参数。

BAUD IN UDInt DInt 9600 选择数据传输速率

有效值为：300、600、1200、2400、4800、
9600、19200、38400、57600、76800、
115200 bit/s。

PARITY IN UInt Word 0 选择奇偶校验：

• 0 – 无
• 1 – 奇校验

• 2 – 偶校验

FLOW_CTR
L

IN UInt Word 0 选择流控制：

• 0 – （默认）无流控制

• 1 – 硬件流控制，RTS 始终开启（不适用于 
RS422/485 CM）

• 2 – 硬件流控制，RTS 切换（不适用于 RS422/485 
CM）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

RTS_ON_D
LY

IN UInt Word 0 RTS 接通延迟选择：

• 0 – 从“RTS 激活”直到发送帧的第一个字符之前无

延迟。

• 1 到 65535 - 从“RTS 激活”一直到发送帧的第一个

字符之前的延迟（以毫秒表示）（不适用于 
RS422/485 CM）。不论选择 FLOW_CTRL 为何，

都会使用 RTS 延迟。

RTS_OFF_
DLY

IN UInt Word 0 RTS 关断延迟选择：

• 0 - 从传送上一个字符一直到“RTS 未激活”之前无

延迟

• 1 到 65535 - 从传送上一个字符直到“RTS 未激活”

之前的延迟（以毫秒表示）（不适用于 
RS422/485 端口）。不论选择 FLOW_CTRL 为何，

都会使用 RTS 延迟。

RESP_TO IN UInt Word 1000 响应超时：

5 ms 到 65535 ms - Modbus_Master 等待从站响应的

时间（以毫秒为单位）。如果从站在此时间段内未响

应，Modbus_Master 将重复请求，或者在指定数量

的重试请求后取消请求并提示错误（请参见下文，

RETRIES 参数）。 
MB_DB IN/OUT MB_BASE ‑ 对 Modbus_Master  或 Modbus_Slave 指令的背景数

据块的引用。 
MB_DB 参数必须与 Modbus_Master  或 
Modbus_Slave  指令的（静态，因此在指令中不可

见）MB_DB 参数相连。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE Modbus_Comm_Load 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 COM_RST 
复位为 FALSE。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成并且没有错误，DONE 位将变为 
TRUE 并保持一个周期。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成出错，则 ERROR 位将变为 TRUE 
并保持一个周期。STATUS 参数中的错误代码仅在 
ERROR = TRUE 的周期内有效。 

STATUS OUT Word 16#700
0

错误代码（请参见错误消息 (页 8537)）

执行 Modbus_Comm_Load 以对 Modbus RTU 协议的端口进行组态。为 Modbus RTU 协议组

态完端口后，它只能由 Modbus_Master 指令或 Modbus_Slave 指令使用。

必须运行 Modbus_Comm_Load 来完成将用于 Modbus 通信的每个通信端口的组态。必须为

使用的每个端口分配唯一的 Modbus_Comm_Load 背景数据块。如果需要更改数据传输速率

或奇偶校验等通信参数，或者网络已经恢复，只需再次运行 Modbus_Comm_Load。 
例如，当在程序中添加 Modbus_Master 或 Modbus_Slave 指令时，将自动为指令分配背景

数据块。需要将 Modbus_Comm_Load 指令的 MB_DB 参数连接到 Modbus_Master 或 
Modbus_Slave 指令的 MB_DB 参数。

Modbus_Comm_Load 数据块变量

下表显示了可在程序中使用的 Modbus_Comm_Load 背景数据块中的公共静态变量。

表格 4-384 背景数据块中的静态变量

变量 数据类型 标准 说明

  S7-
1200/15

00

S7-
300/40

0/
WinAC

   

ICHAR_GAP Word 0 字符间的 长字符延迟时间。此参数以毫秒为单位指定，并且

增加了所接收字符之间的预期周期。将此参数的相应位时间数

添加到 Modbus 默认值 35 位时间（3.5 字符时间）。

RETRIES Word 2 返回“无响应”错误代码 0x80C8 之前主站执行的重复尝试次

数。

EN_SUPPLY_V
OLT

Bool 0 启用对电源电压 L+ 缺失的诊断

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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变量 数据类型 标准 说明

  S7-
1200/15

00

S7-
300/40

0/
WinAC

   

MODE USInt 字节 0 工作模式

有效的工作模式包括：

• 0 = 全双工 (RS232)
• 1 = 全双工 (RS422) 四线制模式（点对点）

• 2 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点主站，CM PtP 
(ET 200SP)）

• 3 = 全双工 (RS 422) 四线制模式（多点从站，CM PtP 
(ET 200SP)）

• 4 = 半双工 (RS485) 二线制模式 1)

LINE_PRE USInt 字节 0 接收线路初始状态

有效的初始状态是：

• 0 =“无”初始状态 1)

• 1 = 信号 R(A)=5 V，信号 R(B)=0 V（断路检测）：

在此初始状态下，可进行断路检测。

仅可以选择以下项：“全双工 (RS422) 四线制操作（点对点

连接）”和“全双工 (RS422) 四线制模式（多点从站）”。

• 2 = 信号 R(A)=0 V，信号 R(B)=5 V：
此默认设置对应于空闲状态（无激活的发送操作）。在此初

始状态下，无法进行断路检测。

BRK_DET USInt 字节 0 断路检测

以下内容有效：

• 0 = 断路检测已禁用

• 1 = 断路检测已激活

EN_DIAG_ALA
RM

Bool 0 激活诊断中断：

• 0 - 未激活

• 1 - 已激活

STOP_BITS USINT 字节 1 停止位个数； 
• 1 = 1 个停止位， 
• 2 = 2 个停止位， 
• 0、3 到 255 = 保留

1) 使用 PROFIBUS 电缆连接 CM 1241 的 RS485 时所需的设置

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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指令版本

版本 3.1 的功能与版本 3.0 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

Modbus_Master： 作为 Modbus 主站进行通信 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

说明

Modbus_Master 指令可通过由 Modbus_Comm_Load 指令组态的端口作为 Modbus 主站进

行通信。当在程序中添加 Modbus_Master 指令时，将自动分配背景数据块。

Modbus_Comm_Load 指令的 MB_DB 参数必须连接到 Modbus_Master  指令的（静态）

MB_DB 参数。

说明

无法为 Modbus_Master 指令的背景数据块激活保持 (Retain)。

参数

参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

REQ IN Bool FALSE FALSE = 无请求

TRUE = 请求向 Modbus 从站发送数据 
MB_ADD
R

IN UInt Word ‑ Modbus RTU 站地址：

标准地址范围（1 到 247  以及 0 用于  Broadcast）
扩展地址范围（1 到 65535 以及  0 ，用于 
Broadcast）
值 0 为将帧广播到所有 Modbus 从站预留。广播仅支

持 Modbus 功能代码 05、06、15 和 16。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

MODE IN USInt Byte 0 模式选择：指定请求类型（读取、写入或诊断）。下

面的 Modbus 功能表中提供了其它信息。

DATA_AD
DR

IN UDInt DWord 0 从站中的起始地址：指定在 Modbus 从站中访问的数

据的起始地址。下面的 Modbus 功能表中列出了有效

地址。

DATA_LE
N

IN UInt Word 0 数据长度：指定此指令将访问的位或字的个数。下面

的 Modbus 功能表中列出了有效长度。

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE Modbus_Master 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

DATA_PT
R

IN/OUT Variant Any ‑ 数据指针：指向要进行数据写入或数据读取的标记或

数据块地址。 
自指令版本 V3.0 起：

该参数可指向优化存储区。在优化存储区中，允许使

用以下数据类型的单个元素或数组：Bool, Byte, 
Char, Word, Int, DWord, DInt, Real, USInt, UInt, 
UDInt, SInt, WChar。所有其它数据类型都会导致出

现错误消息 16#818C。
DONE OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成并且没有错误，DONE 位将变为 

TRUE 并保持一个周期。

BUSY OUT Bool ‑ • FALSE – Modbus_Master 无激活命令

• TRUE – Modbus_Master 命令执行中

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成出错，则 ERROR 位将变为 TRUE 
并保持一个周期。STATUS 参数中的错误代码仅在 
ERROR = TRUE 的周期内有效。

STATUS OUT Word 0 错误代码（请参见错误消息 (页 8537)）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Modbus 主站数据块中的变量

下表显示了可在程序中使用的 Modbus_Master 背景数据块中的公共静态变量。

表格 4-385 背景数据块中的静态变量

变量 数据类

型

标准 说明

Blocked_Proc_Timeout Real 3.0 在“激活”状态移除此实例前，等待受阻的 Modbus 主站实

例的持续时间（以秒为单位）。例如，如果输出主站请求，

随后在其完全结束请求之前，程序停止并调用主站功能，则

可能发生这种情况。时间值必须大于 0 秒而小于 55 秒，以

避免发生错误。  
另请参见“Modbus-Master 通信规则”和“使用不同的参数

设置调用 Modbus_Master 指令”。

Extended_Addressing Bool FALSE 将从站地址组态为单字节或双字节。 
• FALSE = 1 字节地址；0 到 247
• TRUE = 2 字节地址（对应于扩展地址）；

0 到 65535
Compatibility_Mode 1) Bool FALSE 对于 Modbus，使用 Modbus RTU  驱动程序 的 CP 341、

CP 441-2 和 ET 200S 1SI，以及 ET 200S 1SI  的兼容模式

默认值为 0。
• FALSE = 根据 Modbus 规范，不兼容 
• TRUE = 兼容 

– 对于 FC1 和 FC2：从帧中读取的数据逐字写入访问的 
CPU 存储器内，并逐字节替换。

如果要传输的位数不是 16 的倍数，那么不相关的位将

在 后一个字中设置为空值。

– 对于 FC15：要传输的字从访问的存储器中逐字读取并

逐字节写入发送帧。

如果要传输的位数不是 8 的倍数，那么 后一个字节

中不相关的位将从访问的存储器中读取，并输入到发

送帧中。

MB_DB MB_BAS
E

- Modbus_Comm_Load 指令的 MB_DB 参数必须连接到 
Modbus_Master 指令的此 MB_DB 参数。

1) 点对点通信模块会根据 Modbus 规范中的定义进行响应。对于 Modbus，要保留与 CP 341, CP 441‑2 和 
ET 200SP 1SI 一样的响应，使用“Compatibility_Mode”参数。 

程序可以向 Blocked_Proc_Timeout  和 Extended_Addressing  变量中写入值来控制 Modbus 
主站的操作。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Modbus-Master 通信规则

• 必须运行 Modbus_Comm_Load 来组态端口，以便 Modbus_Master  指令可以使用该端

口进行通信。

• 要用来作为 Modbus 主站的端口不可作为 Modbus_Slave  使用。对于该端口，可以使用

一个或多个 Modbus_Master 1) 的实例。但是，所有版本的 Modbus_Master  都必须为该

端口使用相同的背景数据块。

• Modbus 指令不会使用通信报警事件来控制通信过程。程序必须查询 Modbus_Master 指
令来获得完整的命令（DONE、ERROR）。

• 我们建议为来自程序周期 OB 的特定端口调用 Modbus_Master  的所有执行。Modbus 主
站指令只能在一个程序周期或一个周期/时间控制的处理级别中执行。它们无法在不同的

处理级别中进行处理。由具有较高优先级的处理级别中的 Modbus 主站指令引起的 
Modbus 主站指令的优先级中断将导致操作不正确。Modbus 主站指令无法在启动、诊断

或时间错误级别中处理。

1) 此处的“Modbus 主站的实例”意味着，调用具有与 Modbus_Comm_Load 指令相同的互联，

并具有与 MB_ADDR、MODE、DATA_ADDR 和 DATA_LEN 参数相同的设置的 
Modbus_Master  指令。

示例

MODE = 0 且 DATA_ADDR = 10 时会调用 Modbus_Master 
此作业将一直处于激活状态，直到通过参数 DONE=1 或 ERROR=1 完成，或者 
Blocked_Proc_Timeout  参数中组态的监视时间到期。如果在看门狗时间用完且之前的命令

还未完成时启动了新命令，那么之前的命令将会中止而不会有错误消息。

如果在此命令正在运行期间使用相同的实例数据以不同的 MODE 和 DATA_ADDR 参数设置再

次调用，则第二次的调用将以 ERROR = 1 和 STATUS = 8200 终止。

使用不同的参数设置调用 Modbus_Master 指令

如果程序中含有使用不同 MB_ADDR、MODE、DATA_ADDR 或 DATA_LEN 设置的多个 
Modbus_Master 指令调用，必须确保在任意给定时间，只有一个调用处于激活状态。否则，

将输出错误消息 16#8200（接口正忙于处理当前请求）。 
如果无法完整地完成调用，那么看门狗会由 Blocked_Proc_Timeout 参数激活，并终止当前

命令。

REQ 参数

FALSE = 无请求；TRUE = 请求向 Modbus 从站发送数据

指令
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启用请求的传输。这会将缓冲区中的内容传送到点对点通信接口。

可以使用 DATA_ADDR 和 MODE 参数来选择 Modbus 功能代码。

DATA_ADDR（从站中的 Modbus 起始地址）：指定在 Modbus 从站中访问的数据的起始地址。

Modbus_Master  指令使用 MODE 输入，不使用功能代码输入。MODE 和 DATA_ADDR 结合

使用可指定在实际 Modbus 帧中使用的功能代码。下表显示了 MODE 参数、Modbus 功能代

码和 DATA_ADDR 中 Modbus 地址范围之间的关系。

表格 4-386 Modbus 功能

MOD
E

DATA_ADDR 
（Modbus 地址）

DATA_LEN
（数据长度） 

Modbus 功能

代码

运行和数据

0   每个请求的位数 01 读取输出位：

1 到 9999 1 到 2000/1992 
1

0 到 9998

0   每个请求的位数 02 读取输入位： 
10001 到 19999 1 到 2000/1992 

1
0 到 9998

0   每个请求的字数 03 读取保持寄存器：

40001 到 49999 1 到 125/124 1 0 到 9998
40000

1
到 465535 1 到 125/124 1 0 到 65534

0   每个请求的字数 04 读取输入字：

30001 到 39999 1 到 125/124 1 0 到 9998
1   每个请求的位数 05 写入一个输出位：

1 到 9999 1     0 到 9998
1   每个请求 1 个字 06 写入一个保持寄存器：

40001 到 49999 1     0 到 9998
40000

1
到 465535 1     0 到 65524

1   每个请求的位数 15 写入多个输出位： 
1 到 9999 2 到 1968/1960 

1
0 到 9998

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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MOD
E

DATA_ADDR 
（Modbus 地址）

DATA_LEN
（数据长度） 

Modbus 功能

代码

运行和数据

1   每个请求的字数 16 写入多个保持寄存器：

40001 到 49999 2 到 123/122 0 到 9998
40000

1
到 465534 2 到 123/122 1 0 到 65534

2 2   每个请求的位数 15 写入一个或多个输出位： 
1 到 9999 1 到 1968/1960 

1
0 到 9998

2 2   每个请求的字数 16 写入一个或多个保持寄存器：

40001 到 49999 1 到 123 0 到 9998
40000

1
到 465535 1 到 122 1 0 到 65534

11 此功能将忽略 Modbus_Master 的 DATA_ADDR 和 
DATA_LEN 操作数。

11 读取从站通信的状态字和事件计

数器。状态字表示“忙”（0 - 不
忙，0xFFFF - 忙）。事件计数器

随着帧的每次成功处理而递增。

 
80   每个请求 1 个字 08 使用数据诊断代码 0x0000 检查

从站状态（回送测试 - 从站返回

请求的回应）

 
-     1     -    

81   每个请求 1 个字 08 利用数据诊断代码 0x000A 重新

设置从站事件计数器

-     1     -    

指令
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MOD
E

DATA_ADDR 
（Modbus 地址）

DATA_LEN
（数据长度） 

Modbus 功能

代码

运行和数据

104 3   每个请求的字数 04 读取输入字

0 到 65535 1 到 125/124 1 0 到 65535
3 到 
10，

12 到 
79，

82 到 
103，
105 
到 

255

-     -       保留

1 
 在扩展寻址中（请参见 Extended_Adressing 参数）， 大数据长度根据功能的数据类型而缩减 1 字节或 1 个字。

2 MODE 2 允许使用 Modbus 功能 15 和 16 写入 1 个或多个输出位和 1 个或多个保持寄存器。

MODE 1 使用 Modbus 功能 5 和 6 写入 1 个输出位和 1 个保持寄存器，使用 Modbus 功能 15 和 16 写入多个输

出位和多个保持寄存器。 
3 以下情况适用于 S7-300/400/WinAC：不支持。

DATA_PTR 参数

DATA_PTR 参数指向在其中执行读取或写入的数据块或位存储器地址。如果使用数据块，则

必须创建全局数据块，以便为 Modbus 从站上的读取或写入过程提供数据存储器。

说明

S7-1200/1500 - 使用 DATA_PTR 的访问的数据块必须支持直接寻址

数据块必须允许直接（绝对）寻址和符号寻址。 

说明

使用功能代码 5
功能代码 5 用于设置或删除各个位。

设置位时，必须在通过 DATA_PTR 寻址到的 DB 或位存储区的首个字中指定值“16#FF00”。
• 对于 S7-1200，也可以指定值“16#0100”以设置位。

• 为复位某个位，必须在通过 DATA_PTR 寻址到 DB 或位存储区的首个字中指定值“16#0000”。
所有其它值通过 ERROR = TRUE 和 STATUS = 16#8384 拒绝。

指令
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DATA_PTR 参数的数据块结构

• 这些数据类型对读取 Modbus 地址范围 (DATA_PTR) 30001 到 39999、40001 到 49999 
和 400001 到 465535 中的字有效，以及对写入 Modbus 地址范围（DATA_PTR 参数）

40001 到 49999 和 400001 到 465535 中的字有效。

– 数据类型 WORD、UINT 或 INT 的标准数组

– WORD、UINT 或 INT 类型的指定结构，其中每个元素都有唯一的名称和一个 16 位的

数据类型。

– 指定的复杂结构，其中每个元素都有唯一的名称和一个 16 位或 32 位的数据类型。

• 用于读/写 Modbus 地址范围（DATA_PTR 参数）00001 到 09999 中的位和用于读取 
10001 到 19999 中的位。

– 布尔数据类型的标准字段。

– 来自明确指定的布尔变量的指定布尔结构。

• 给每个 Modbus_Master 指令分配各自的独立存储区并不是必须进行的操作，但我们建议

进行此操作。原因是，如果多个 Modbus 指令都在同一个存储区读取和写入，那么数据

损坏的可能性将大大增高。

• DATA_PTR 的数据区不必位于相同的全局数据块中。可以为 Modbus 读取过程创建具有多

个区域的数据块，为 Modbus 写入过程创建数据块或为每个从站创建数据块。

指令版本

版本 3.0 的功能与版本 2.4 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

参见

Modbus_Slave：作为 Modbus 从站进行通信 (页 8523)

Modbus_Slave：作为 Modbus 从站进行通信 (S7-300, S7-400)

说明

使用 CM1241
自模块的固件版本 V2.1 起，才能通过 CM1241 使用该指令。

指令
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说明

程序可利用 CM（RS422/485 或 RS232）端口，使用 Modbus_Slave 指令来作为 Modbus 从
站进行通信。添加指令时，STEP 7 将自动创建背景数据块。Modbus_Comm_Load  指令的 
MB_DB 参数必须连接到 Modbus_Slave  指令的（静态）MB_DB 参数。     

说明

无法为 Modbus_Slave 指令的背景数据块激活保持 (Retain)。

参数

参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

MB_ADDR IN UInt Word ‑ Modbus 从站的标准寻址：

标准寻址范围（1 到 247）
扩展寻址范围（0 到 65535） 
注：0 是广播地址

COM_RST IN/OUT --- Bool FALSE Modbus_Slave 指令的初始化

将使用 TRUE 对指令进行初始化。随后会将 
COM_RST 复位为 FALSE。
注：

该参数仅适用于 S7-300/400 指令。

指令
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参数 声明 数据类型 标准 说明

S7-
1200/15

00

S7-
300/400

/
WinAC

MB_HOLD
_REG

IN/OUT Variant Any ‑ Modbus 保持寄存器 DB 的指针：Modbus 保持寄存

器可能为标志的存储区或者数据块。

自指令版本 V4.0 起：

该参数必须指向长度为 16 位以上的存储区，否则会

导致出现错误消息 16#8187。这一要求对于单个元

素、数组、STRUCT 和 UDT 均适用。例如，如果 
Single Bool 或数组中包含的布尔元素个数小于 16，
则会导致出现错误消息。

如果长度不是 16 位的倍数，则存储区末端的剩余位

无法通过 Modbus_Slave 指令读取或写入。

该参数可指向优化存储区。在优化存储区中，允许使

用以下数据类型的单个元素或数组：Bool, Byte, 
Char, Word, Int, DWord, DInt, Real, USInt, UInt, 
UDInt, SInt, WChar。所有其它数据类型都会导致出

现错误消息 16#818C。
NDR OUT Bool FALSE 可用的新数据： 

• FALSE - 无新数据

• TRUE – 表示新数据已由 Modbus 主站写入

如果上一个请求完成并且没有错误，NDR 位将变为 
TRUE 并保持一个周期。 

DR OUT Bool FALSE 读取数据： 
• FALSE - 未读取数据

• TRUE - 表示该指令已将 Modbus 主站接收到的数

据存储在目标区域中。

如果上一个请求完成并且没有错误，DR 位将变为 
TRUE 并保持一个周期。 

ERROR OUT Bool FALSE 如果上一个请求完成出错，则 ERROR 位将变为 TRUE 
并保持一个周期。如果执行因错误而终止，则 
STATUS 参数中的错误代码仅在 ERROR = TRUE 的周期

内有效。

STATUS OUT Word 0 错误代码（请参见错误消息 (页 8537)）

指令
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Modbus 通信的功能代码（1、2、4、5 和 15）可直接在 CPU 的过程映像输入和过程映像输

出中读取或写入位和字。对于这些功能代码，必须将 MB_HOLD_REG 参数定义为大于一个

字节的数据类型。下表显示了将 Modbus 地址分配给 CPU 中过程映像的示例。

表格 4-387 将 Modbus 地址分配给过程映像

Modbus 功能 S7-1200
代码 功能 数据区 地址区 数据区 CPU 地址

01 读取位 输出 0 到 819
1

过程映像输出 O0.0 到 O1023.7

02 读取位 输入 0 到 819
1

过程映像输入 I0.0 到 I1023.7

04 读取字 输入 0 到 511 过程映像输入 IW0 到 IW1022
05 写入位 输出 0 到 819

1
过程映像输出 O0.0 到 O1023.7

15 写入位 输出 0 到 819
1

过程映像输出 O0.0 到 O1023.7

表格 4-388 将 Modbus 地址分配给过程映像

Modbus 功能 S7-1500/S7-300/S7-400
功能代码 功能 数据区 地址区 数据区 CPU 地址

01 读取位 输出 0 到 9998 过程映像输出 O0.
0

到 A1249.6

02 读取位 输入 0 到 9998 过程映像输入 I0.0 到 I1249.6
04 读取字 输入 0 到 9998 过程映像输入 IW0 到 IW19996
05 写入位 输出 0 到 9998 过程映像输出 O0.

0
到 A1249.6

15 写入位 输出 0 到 9998 过程映像输出 O0.
0

到 A1249.6

说明

可用的地址区可能更小，具体取决于 CPU 的存储器组态。

指令
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Modbus 通信的功能代码（3、6 和 16）使用 Modbus 保持寄存器，此寄存器是标志的存储

区或者数据块中的一个地址区。保持寄存器的类型由 Modbus_Slave 指令的 MB_HOLD_REG 
参数指定。

说明

S7-1200/1500 - MB_HOLD_REG 数据块的类型 
具有 Modbus 保持存器的数据块必须允许直接（绝对）寻址和符号寻址。 

表格 4-389 诊断功能

S7-1200 Modbus_Slave 的 Modbus 诊断功能 
功能代码 子功能 说明

08 0000H 输出回应测试的请求数据：Modbus_Slave  指令会将所接收数据字的回应返回

到 Modbus 主站。 
08 000AH 清除通信事件计数器：Modbus_Slave  指令将清除用于 Modbus 功能 11 的通

信事件计数器。

11   调用通信事件计数器：Modbus_Slave  指令使用内部通信事件计数器来检测将

发送到 Modbus 从站的成功的 Modbus 读取和 Modbus 写入数量。该计数器不

随功能 8、功能 11 和广播请求而递增。它也不会随导致通信错误（例如，奇

偶校验或 CRC 错误）的请求而递增。

Modbus_Slave 指令支持来自 Modbus 主站的广播写入请求，只要该请求包括到有效地址的

访问即可。针对广播功能不支持的功能代码，Modbus_Slave 指令将生成错误代码 16#8188。

指令版本 V3.0 中 Modbus 从站的变量

下表显示了可在程序中使用的 Modbus_Slave 背景数据块中的公共静态变量。

表格 4-390 Modbus 从站的变量

变量 数据类

型

标准 说明

HR_Start_Offset Word 0 为 Modbus 保持寄存器指定起始地址（默认 = 0）
QB_Start Word 0 输出的有效可写入寻址范围起始地址（字节 0 到 65535）

注：

该变量不适用于 S7-300、S7-400 和 WinAC。

指令
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变量 数据类

型

标准 说明

QB_Count Word 0xFFFF 可由 Modbus 主站写入的输出字节数。

注：

该变量不适用于 S7-300、S7-400 和 WinAC。
Extended_Addressing Bool FALSE 扩展寻址，将从站寻址组态为单字节或双字节。

（FALSE = 单字节地址，TRUE = 双字节地址）

Request_Count Word 0 该从站接收的所有请求的数量

Slave_Message_Count Word 0 该特定从站接收的所有请求的数量

Bad_CRC_Count Word 0 存在 CRC 错误的已接收请求的数量

Broadcast_Count Word 0 已接收的广播请求的数量 
Exception_Count Word 0 使用主站的例外进行确认的 Modbus 特定错误

Success_Count Word 0 该特定从站接收的无协议错误的请求数量

MB_DB MB_BAS
E

- Modbus_Comm_Load 指令的 MB_DB 参数必须连接到 
Modbus_Master 指令的此 MB_DB 参数。

程序可以向 HR_Start_Offset  和 Extended_Addressing  变量中写入值来控制 Modbus 从站的

操作。可以读取其它变量来监视 Modbus 状态。

Modbus 从站通信的规则

• 必须运行 Modbus_Comm_Load  以组态端口，以便 Modbus_Slave  指令可以通过该端口

进行通信。

• 如果端口作为从站响应 Modbus 主站，则不能使用 Modbus_Master  指令对该端口进行

编程。

• 只有 Modbus_Slave  的一个实例可与特定端口一起使用；否则可能遇到意外行为。

• Modbus 指令不会使用通信报警事件来控制通信过程。为实现完整的发送和接收过程，程

序必须通过查询 Modbus_Slave  指令来控制通信过程。

• 必须以允许及时响应 Modbus 主站进入请求的频率，定期执行 Modbus_Slave  指令。建

议在每个来自程序周期 OB 的周期内执行 Modbus_Slave 。Modbus_Slave 可在周期性中

断 OB 中执行，但不建议这样做，因为中断程序中过长的时间延迟会临时地阻碍其它中断

程序的执行。

指令
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Modbus 信号的时间控制

必须定期执行 Modbus_Slave 来接收 Modbus 主站的每个请求并进行相应响应。执行 
Modbus_Slave 的频率取决于由 Modbus 主站指定的响应超时值。下图中显示了这点。

(RESP_TO) 响应的超时周期为 Modbus 主站等待 Modbus 从站开始回答的持续时间。此周期

不是由 Modbus 协议定义，而是由 Modbus_Comm_Load 指令的参数定义。由于发送和接收

帧都需要多次调用 Modbus_Slave 指令（至少三次），因此应在超时周期内为 Modbus 主站

的响应执行至少十二次 Modbus_Slave 指令，以便 Modbus 从站能按超时周期的规定执行两

次接收和发送数据操作。

HR_Start_Offset
Modbus 保持寄存器的地址从 40001 或 400001 开始。这些地址与目标系统存储器中保持寄

存器的起始地址相对应。但可以组态 HR_Start_Offset 变量来为 Modbus 保持寄存器组态不

同于 40001 或 400001 的起始地址。

接收帧中的地址 0 与目标系统存储器中保持寄存器的起始地址相对应。使用变量 
HR_Start_Offset 为 Modbus 保持寄存器组态 0 之外的起始地址。

例如，可以组态从 MW100 开始、长度为 100 字的保持寄存器。如果 HR_Start_Offset = 20，
接收帧中的地址 20 与目标存储器 (MW100) 中保持寄存器的起始地址相对应。接收帧中低于 
20 和高于 119 的各个地址将导致寻址错误。

表格 4-391 当 DATA_PTR 为 MW100 的指针时（长度为 100 字）对 Modbus 保持寄存器寻址的示例 

HR_Start_Offset 地址 小 大

0 Modbus 地址（字） 0 99
S7-1500 地址 MW100 MW298

20 Modbus 地址（字） 20 119
S7-1500 地址 MW100 MW298

HR_Start_Offset 为字的值，用于指定 Modbus 保持寄存器的起始地址，保存在 
Modbus_Slave  背景数据块中。向程序中添加 Modbus_Slave  指令后，即可通过参数下拉列

表选择公共静态变量。

指令
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例如，如果已经向 LAD 程序段中添加 Modbus_Slave  指令，则可以使用移动命令转至先前

的程序段并分配值 HR_Start_Offset。必须在执行 Modbus_Slave 之前分配该值。 
使用标准 DB 名称输入 Modbus 从站变量：

1. 将光标置于 OUT1 参数字段中并输入字符 m。

2. 从下拉列表中选择 Modbus_Slave 指令所需的背景数据块。

3. 将光标置于 DB 名称右侧（引号后面），并输入一个点。

4. 在下拉列表中选择“Modbus_Slave_DB.HR_Start_Offset”。

指令版本

版本 4.0 的功能与版本 3.0 完全相同，本次版本升级仅仅体现在内部措施方面。

帧结构 (S7-300, S7-400)

Extended_Addressing
按照关于 HR_Start_Offset 参考的说明访问 Extended_Addressing 变量，

Extended_Addressing 变量为布尔值时除外。 
如果 Extended_Adressing = FALSE，可组态单字节（Modbus 标准）或两个字节

（Extended_Adressing = TRUE）来寻址 Modbus 从站。扩展寻址用于在单个网络中寻址超过 
247 个设备。如果 Extended_Adressing = TRUE， 多可寻址 65535 个地址。以下示例显示

了 Modbus 帧。

表格 4-392 大小为一个字节的从站地址（字节 0）

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5  
请求 从站

地址

功能代码 起始地址 数据  

有效响应 从站

地址

功能代码 长度 数据...
 

错误消息 从站

地址

0xxx 异常

代码

       

指令
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表格 4-393 大小为两个字节的从站地址（字节 0 和字节 1）

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
请求 从站地址 功能代码 起始地址 数据

有效响应 从站地址 功能代码 长度 数据...
错误消息 从站地址 0xxx 异常

代码

     

帧说明

主站和从站/从站和主站之间的数据通信从从站地址开始，接下来是功能代码。随后传输数

据。数据字段的结构取决于使用的功能代码。帧的 后传送的是校验和 (CRC)。

有性能优化时的功能代码

激活性能优化选项后，所传输数据的组态限值存在限制。有关限制的更多信息，请参见“功

能代码”部分。

功能代码 1 - 此功能允许读取各个输出位

表格 4-394 FC 1 - 读取输出位

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 1 起始地址 输出数目

有效响应 从站地址 函数代码 1 长度 1) 输出数据 3)

错误消息 从站地址 0x81 异常代码 2) ---
1) 长度：如果将输出数目除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2) E 代码：01 或 02 或 03 或 04
3) 输出数据可包含多个字节

指令
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  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 1 起始地址 输出数目

有效响应 从站地址 函数代码 1 长度 1 输出数据

错误消息 从站地址 0x81 异常代码 2 ---
1 长度：如果将输出数目除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04
3 输出数据可由多个字节组成

功能代码 2 - 此功能允许读取各个输入位

表格 4-395 FC 2 - 读取输入位

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 2 起始地址 输入数目

有效响应 从站地址 函数代码 2 长度 1 输入数据

错误消息 从站地址 0x82 异常代码 2 ---
1 长度：如果将输入数目除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 2 起始地址 输入数目

有效响应 从站地址 函数代码 2 长度 1 输入数据

错误消息 从站地址 0x82 异常代码 2 ---
1 长度：如果将输入数目除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

指令
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功能代码 3 - 此功能允许读取各个寄存器

表格 4-396 FC 3 - 读取保持寄存器

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 3 起始地址 寄存器数

有效响应 从站地址 函数代码 3 长度 1 寄存器数据

错误消息 从站地址 0x83 异常代码 2 ---
1 长度：字节数

2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 3 起始地址 寄存器数

有效响应 从站地址 函数代码 3 长度 1 寄存器数据

错误消息 从站地址 0x83 异常代码 2 ---
1 长度：字节数

2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

功能代码 4 - 此功能允许读取各个寄存器

表格 4-397 FC 4 - 读取输入字

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 4 起始地址 输入字数目：

有效响应 从站地址 函数代码 4 长度 1 输入数据

错误消息 从站地址 0x84 异常代码 2 ---
1 长度：2 * 输入字数目

2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

指令
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  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 4 起始地址 输入字数目：

有效响应 从站地址 函数代码 4 长度 1 输入数据

错误消息 从站地址 0x84 异常代码 2 ---
1 长度：2 * 输入字数目

2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

功能代码 5 - 此功能可以设置或删除各个位

表格 4-398 FC 5 - 写入输出位

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 5 起始地址 值

有效响应 从站地址 函数代码 5 长度 值

错误消息 从站地址 0x85 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 5 起始地址 值

有效响应 从站地址 函数代码 5 长度 值

错误消息 从站地址 0x85 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

功能代码 6 - 此功能允许写入各个寄存器

表格 4-399 FC 6 - 写入保持寄存器

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 6 地址 寄存器

有效响应 从站地址 函数代码 6 地址 寄存器

错误消息 从站地址 0x86 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

指令
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  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 6 地址 寄存器

有效响应 从站地址 函数代码 6 地址 寄存器

错误消息 从站地址 0x86 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

功能代码 8 - 此功能用于检查通信连接

表格 4-400 FC 8 - 从站状态

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 8 诊断代码 测试值

有效响应 从站地址 函数代码 8 诊断代码 测试值

错误消息 从站地址 0x88 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 8 诊断代码 测试值

有效响应 从站地址 函数代码 8 诊断代码 测试值

错误消息 从站地址 0x88 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 03 或 04

功能代码 11 - 此功能可以读取 2 个字节的“状态字”和 2 个字节的“事件计数器”

表格 4-401 FC 11 - 从站通信用事件计数器

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5
查询 从站地址 函数代码 11 ---
有效响应 从站地址 函数代码 11 状态 事件计数器

错误消息 从站地址 0x8B 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 04

指令
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  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6
查询 从站地址 函数代码 11 ---
有效响应 从站地址 函数代码 11 状态 事件计数器

错误消息 从站地址 0x8B 异常代码 1 ---
1 E 代码：01 或 04

功能代码 15 - 此功能允许写入多个位

表格 4-402 FC 15 - 写入一个/多个输出位

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6 字节 7 字节 n
查询 从站地址 函数代码 

15
起始地址 输出字数目 字节计数

器 1
值

有效响应 从站地址 函数代码 
15

起始地址 输出字数目 ---

错误消息 从站地址 0x8F 异常代

码 2
---

1 字节计数器：如果将字节数除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6 字节 7 字节 8 字节 n
查询 从站地址 函数代码 

15
起始地址 输出字数目 字节计数

器 1
值

有效响应 从站地址 函数代码 
15

起始地址 输出字数目 ---

错误消息 从站地址 0x8F 异常代码 2 ---
1 字节计数器：如果将字节数除以 8 后产生余数，则字节数必须加 1。
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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功能代码 16 - 此功能允许写入单个寄存器或多个寄存器

表格 4-403 FC 16 - 写入一个/多个保持寄存器

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6 字节 7 字节 n
查询 从站地址 函数代码 

16
起始地址 寄存器数 字节计数

器 1
值

有效响应 从站地址 函数代码 
16

起始地址 寄存器数 ---

错误消息 从站地址 0x90 异常代

码 2
---

1 字节计数器：寄存器数 * 2 
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

  字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6 字节 7 字节 8 字节 n
查询 从站地址 函数代码 

16
起始地址 寄存器数 字节计数

器 1
值

有效响应 从站地址 函数代码 
16

起始地址 寄存器数 ---

错误消息 从站地址 0x90 异常代码 2 ---
1 字节计数器：寄存器数 * 2
2 E 代码：01 或 02 或 03 或 04

错误消息 (S7-300, S7-400)

Modbus 错误消息概述 

错误代码 说明 解决方案

16#0000 无错误 ‑
接口组态错误 - Modbus_Comm_Load
16#8181 该模块不支持此数据传输速率。 在 BAUD 参数上为该模块选择有效的数据传输速

率。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

16#8182 该模块不支持此奇偶校验设置。 在 PARITY 参数上为“奇偶校验”(Parity) 选择合

适的值。

以下内容有效： 
• 无 (1)
• 偶校验 (2)
• 奇校验 (3)
• 标记校验 (4)
• 间隔校验 (5)
• 任意 (6)

16#8183 该模块不支持此数据流控制类型。 在 FLOW_CTRL 参数上为该模块选择有效的数据

流控制。

16#8184 “响应超时”(Response timeout) 值无效。 在 RESP_TO 参数上为“响应超时”(Response 
timeout) 选择合适的值。

数值的有效范围：1 到 65535 (ms)
16#8280 读取模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在 Send_Config.RDREC.STATUS 或 
Receive_Config.RDREC.STATUS  静态参数、

RDREC.STATUS 和 SFB RDREC 的说明中会找到有

关错误原因的更多详细信息。

16#8281 写入模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在 Send_Config.WRREC.STATUS 或 
Receive_Config.WRREC.STATUS 静态参数、

WRREC.STATUS 和 SFB WRREC 的说明中会找到

有关错误原因的更多详细信息。

16#8282 模块不可用 检查 PORT 参数中的输入并确保模块可以访问。

组态错误 - Modbus_Slave
16#8186 从站地址无效 在 MB_ADDR 参数上选择合适的从站地址。

以下内容有效：标准地址区上的 1-247；
扩展地址区上的 1-65535
（为广播保留 0）

16#8187 MB_HOLD_REG 参数上的值无效 在 MB_HOLD_REG 参数上为保持寄存器选择合

适的值。

16#8188 无效操作模式或广播

(MB_ADDR = 0) 和 MODE 参数模式 ≠ 1
在广播模式下为 MODE 选择值 1
或选择不同的操作模式。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

16#818C 指向 MB_HOLD_REG 区的指针必须是数据块或位

存储器地址区。

为指向 MB_HOLD_REG 区的指针选择合适的

值。 
16#8280 读取模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在 Send_P2P.RDREC.STATUS 或 
Receive_P2P.RDREC.STATUS 静态参数和 SFB 
RDREC 的说明中可找到有关错误原因的更多详

细信息。

16#8281 写入模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在 Send_P2P.WRREC.STATUS 或 
Receive_P2P.WRREC.STATUS 静态参数和 SFB 
WRREC 的说明中会找到有关错误原因的更多详

细信息。

16#8389 数据区定义无效：

• data_type 值非法

• 数据块编号不被允许或不可用：

– 数据块的值无效

– 数据块编号不存在

– 数据块编号已被另一个数据区占用

– 优化了访问权限的数据块

– 数据块不在工作存储器中

• length 值非法

• 属于同一种 MODBUS 数据类型的多个 
MODBUS 地址区域重叠

检查数据区的定义。

请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

16#8452 
1)

MB_HOLD_REG 不是指向数据块或位存储区的指

针

检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8453 
1)

MB_HOLD_REG 并非 BOOL 或 WORD 类型的指针 检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8454 
1)

MB_HOLD_REG 访问的区域长度大于数据块，或

者所访问的区域对于要读取或写入的数据字节来

说太小。

检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8455 
1)

MB_HOLD_REG 指向具有写保护的数据块 检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8456 
1)

指令执行期间出错。错误原因显示在参数 
STATUS 中。

确定 SFCSTATUS 参数的值。在参数 SFC51 和 
STATUS 的说明中检查其含义。

组态错误 - Modbus_Master

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

16#8180 MB_DB 参数的值无效 在 Modbus_Comm_Load 指令上为 MB_DB（背

景数据块）组态的值无效。

检查 Modbus_Comm_Load 指令和其错误消息

的互连情况。

16#8186 无效站地址 在 MB_ADDR 参数上选择合适的站地址。

以下内容有效：标准地址区上的 1-247；
扩展地址区上的 1-65535
（为广播保留 0）

16#8188 无效操作模式或广播 (MB_ADDR = 0) 和 MODE 参
数模式 ≠ 1

在广播模式下为 MODE 选择值 1 或选择不同的

操作模式。

16#8189 无效数据地址 在 DATA_ADDR 参数上为数据地址选择合适的

值。

请参见信息系统中的 Modbus_Master 说明

16#818A 无效长度 在 DATA_LEN 参数上选择合适的数据长度。

请参见信息系统中的 Modbus_Master 说明

16#818B DATA_PTR 的值无效 在 DATA_PTR 参数（M 或 DB 地址）上为数据指

针选择合适的值。

请参见信息系统中的 Modbus_Master 说明

16#818C DATA_PTR 参数的互连错误 检查指令的互连。

16#818D DATA_PTR 访问的区域长度大于数据块，或者所

访问的区域对于要读取或写入的数据字节来说太

小。

检查 DATA_PTR 指针 

16#8280 读取模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入。

在 Send_P2P.RDREC.STATUS 或 
Receive_P2P.RDREC.STATUS 静态参数和 SFB 
RDREC 的说明中可找到有关错误原因的更多详

细信息。

16#8281 写入模块时进行否定确认 检查 PORT 参数中的输入.
在静态参数 Send_P2P.WRREC.STATUS、
Receive_P2P.WRREC.STATUS  或 Receive_Reset 
和 SFB WRREC 的说明中会找到有关错误原因的

更多详细信息。

通信错误 - Modbus_Master 和 Modbus_Slave

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

16#80D1 XON 或 CTS = ON 的等待时间已结束。 通信伙伴有故障、太慢或已离线。检查通信伙

伴，或在需要时更改参数。

16#80D2 “硬件 RTS 始终开启”(Hardware RTS always 
ON)：发送作业因从 DSR = ON 更改为 DSR = OFF 
而取消

检查通信伙伴。确保 DSR 在整个传输持续期间

内均保持为 ON。

16#80E0 帧已中止：发送缓冲区上溢/发送帧太长 在用户程序中更频繁调用指令或者利用数据流控

制组态通信。

16#80E1 帧已中止：奇偶校验错误 检查通信伙伴的连接线路，或确认两台设备是否

针对相同的数据传输速率、奇偶校验和结束位数

进行了组态。

16#80E2 帧已中止：字符帧错误 检查起始位、数据位、奇偶校验位、数据传输速

率和结束位的设置。

16#80E3 帧已中止：字符上溢错误 检查通信伙伴的帧中的数据个数。

16#80E4 帧已中止：达到 大帧长度 在通信伙伴上选择较短的帧长度。

以下内容有效（取决于模块）：

1-1024/2048/4096（字节）

通信错误 - Modbus_Master 
16#80C8 从站在设置时间内未响应 检查数据传输率、奇偶校验和从站的接线情况。

16#80C9 从站未在通过 Blocked_Proc_Timeout 设置的时

间内做出响应。

检查 Blocked_Proc_Timeout 的设置。 
检查是否已使用 Modbus_Comm_Load 指令组

态模块。插拔后或恢复电压后，可能需要使用 
Modbus_Comm_Load 重新组态模块。

16#8200 接口处于连续请求中。 稍后重复该命令。开始新的命令前，确保没有正

在运行中的命令。 
协议错误 - Modbus_Slave（仅适用于支持 Modbus 的通信模块）

16#8380 CRC 错误 Modbus 帧的校验和错误。检查通信伙伴。

16#8381 不支持功能代码或广播中不支持功能代码。 检查通信伙伴，确保有效功能代码已发送。

16#8382 请求帧中的长度信息无效 在 DATA_LEN 参数上选择合适的数据长度。

16#8383 请求帧中的数据地址无效 在 DATA_ADDR 参数上为数据地址选择合适的

值。

16#8384 请求帧中的数据值无效 检查 Modbus 主站的请求帧中的数据值

16#8385 Modbus 从站不支持诊断值 （功能代码 08） Modbus 从站仅支持诊断值 16#0000 和 
16#000A。

协议错误 - Modbus_Master（仅适用于支持 Modbus 的通信模块）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 说明 解决方案

16#8380 CRC 错误 Modbus 帧的校验和错误。检查通信伙伴。

16#8381 来自 Modbus Slave 的响应帧有下列错误消息：

不支持功能代码。

检查通信伙伴，确保有效功能代码已发送。

16#8382 来自 Modbus Slave 的响应帧有下列错误消息：

无效长度

选择合适的数据长度。

16#8383 来自 Modbus Slave 的响应帧有下列错误消息：

请求帧中的数据地址无效

在 DATA_ADDR 参数上为数据地址选择合适的

值。

16#8384 来自 Modbus Slave 的响应帧有下列错误消息：

数据值错误

检查发送到 Modbus 从站的请求帧。

16#8385 来自 Modbus Slave 的响应帧有下列错误消息：

Modbus 从站不支持诊断值

Modbus 从站仅支持诊断值 16#0000 和 
16#000A。

16#8386 返回的功能代码与请求的功能代码不匹配。 检查从站的响应帧和地址。

16#8387 从站未发出请求的应答 检查从站的响应帧。检查从站的地址设置。

16#8388 从站对写入请求的响应出现错误。 检查从站的响应帧。

16#8828 
1)

DATA_PTR 指向的位地址不等于 n * 8 检查 DATA_PTR 指针

16#8852 
1)

DATA_PTR 不是指向数据块或位存储区的指针 检查 DATA_PTR 指针 

16#8853 
1)

DATA_PTR 并非 BOOL 或 WORD 类型的指针 检查 DATA_PTR 指针 

16#8855 
1)

DATA_PTR 指向具有写保护的数据块 检查 DATA_PTR 指针  

16#8856 
1)

调用 SFC51 时出错 再次调用 Modbus_Master 指令

错误 - Modbus_Slave（仅适用于支持 Modbus 的通信模块）

16#8428 
1)

MB_HOLD_REG 指向的位地址不等于 n * 8 检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8452 
1)

MB_HOLD_REG 不是指向数据块或位存储区的指

针 
检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8453 
1)

MB_HOLD_REG 并非 BOOL 或 WORD 类型的指针 检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8454 
1)

MB_HOLD_REG 访问的区域长度大于数据块，或

者所访问的区域对于要读取或写入的数据字节来

说太小。

检查 MB_HOLD_REG 指针

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 说明 解决方案

16#8455 
1)

MB_HOLD_REG 指向具有写保护的数据块 检查 MB_HOLD_REG 指针

16#8456 
1)

调用 SFC51 时出错 再次调用  Modbus_Slave 指令

错误代码，一般

16#8FFF 模块因复位而暂时未准备就绪。 重复请求。

1) 仅限 S7-300/400 CPU 的指令 

PtP 数据链路 CP 340 (S7-300, S7-400)

P_SEND： 发送数据 (S7-300, S7-400)

说明

P_SEND 指令根据 DB_NO、DBB_NO  和 LEN 参数指定的内容将数据块从 DB 传送至 CP 340。 
为进行数据传输，可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 P_SEND 指
令。 

操作原理

通过输入 REQ 的上升沿启动数据传输。 数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体

取决于数据量。

通过将 R 参数输入的信号状态设置为“1”，可在循环中调用 P_SEND 指令。 该设置会取消向 
CP 340  的传输，并将 P_SEND 指令复位为初始状态。 CP 340 已接收到的数据仍会发送给通

信伙伴。 输入 R 的静态信号状态“1”指示数据传输已禁用。

参数 LADDR  指定要寻址的 CP 340  的地址。

输出 DONE  指示“作业已完成且无错”。 ERROR 指示错误事件。 如果发生错误，会在 
STATUS 参数 (页 8557) 中显示相应的事件编号。 如果未发生错误，STATUS  的值为 0。对于 
P_SEND 指令的 RESET ，还会输出 DONE  和 ERROR/STATUS 。 如果出现错误，则复位二进

制结果 BR。 如果块已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 传输被禁

止。

LADDR INPUT INT CP 340 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 数据块号

发送 DB 号： 
依 CPU 而定，不允许为零

DBB_NO INPUT INT 数据字节号

0 ≤ DBB_NO ≤ 8190 发送数据，从

数据字节开始

LEN INPUT INT 数据长度

1 ≤ LEN ≤ 1024，以字节数指定

DONE1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8557)包含错误信

息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，STATUS 参数 
(页 8557)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

数据区中的分配

P_SEND 指令与 I_SEND 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。 禁止访问背景数据块中

的数据 

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1E0F，可以检查 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量以获得

其它详细信息。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8544 编程和操作手册, 11/2022



时序图

下图说明了 DONE  和 ERROR  参数的特性（取决于 REQ  和 R 的输入电路）。

说明

输入 REQ 通过沿来触发。 输入 REQ  上的一个上升沿便足够。 在整个传输期间，RLO（逻辑

运算结果）不一定必须为“1”。

规则

说明

P_SEND 指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP  模式。 

说明

必须先完成 P_SEND 指令的 CP-CPU 启动例程，然后 CP 340  才能执行 CPU 从 STOP  切换到 
RUN  之后触发的作业。  在此期间启动的作业不会丢失。 启动协调完成后，会将该作业发送

至 CP 340 。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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P_RCV： 接收数据 (S7-300, S7-400)

说明

P_RCV  指令根据 DB_NO、DBB_NO 和 LEN 参数指定的内容将数据从 CP 340 传送至 S7 数据

区。 为进行数据传输，可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 P_RCV  指
令。

工作原理

参数 EN_R 处的（静态）信号状态“1”启动对要从 CP 340 读取的数据的检查。 可以通过在参

数 EN_R 处设置信号状态“0”来取消激活的传输。（由于参数 EN_R 设为“1”后可能无法再次启

动传输，除了将 EN_R 设为“0”之外还应将参数 R 设为“1”以取消激活的传输。） 终止已取消

的接收请求，同时生成一条错误消息（STATUS 输出）。 在参数 EN_R 处设置信号状态“0”之
后，会禁用接收功能。 数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体取决于数据量。

如果指令检测到参数 R 的信号状态为“1”，则将取消当前的传输作业，并将 P_RCV  指令复位

为初始状态。 在参数 R 处设置信号状态“1”之后，会禁用接收功能。 如果信号状态恢复为“0”，
则从头开始重新接收取消的消息帧。

参数 LADDR 用于选择要寻址的 CP 340。
输出 NDR 指示“作业已完成且无错/数据已接收”（已读取全部数据），ERROR 指示错误事

件。 STATUS  (页 8557)指示错误事件编号。 如果未发生错误，STATUS 的值为 0。P_RCV  的 
RESET 还会输出 NDR 和 ERROR/STATUS（参数 LEN == 16#00）。 如果出现错误，则复位二

进制结果 BR。 如果块已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数

参数 声明 数据类型 说明

EN_R INPUT BOOL 启用数据读取

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 接收被禁止。

LADDR INPUT INT CP 340 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 数据块号

接收数据块号： 
依 CPU 而定，不允许为零

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

DBB_NO INPUT INT 数据字节号

0 ≤ DBB_NO ≤ 8190，从数据字节开

始接收数据

NDR 1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错，数据已接收

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR 1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8557)包含错误信

息。

LEN 1 OUTPUT INT 已接收消息帧的长度

1 ≤ LEN ≤ 1024，指定为字节数

STATUS 1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8557)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

数据区中的分配

P_RCV  指令与 I_RCV 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。 禁止访问背景数据块中的

数据

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1E0E，可以检查 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量以获得

其它详细信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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时序图

下图说明了 NDR、LEN 和 ERROR 参数的特性（取决于 EN_R 和 R 的输入电路）。

说明

必须将输入 EN_R 设置为静态信号状态“1”。 在接收请求的持续时间内，必须给参数 EN_R 提
供逻辑运算结果“1”。

规则

说明

P_RCV  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。 

说明

必须先完成 P_RCV  指令的 CP-CPU 启动例程，然后 CP 340 才能执行 CPU 从 STOP 切换到 RUN 
之后触发的作业。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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P_PRINT： 打印 多包含 4 个变量的消息文本 (S7-300, S7-400)

说明

P_PRINT  指令可用于打印消息文本。例如，P_PRINT  指令将过程消息传送到 CP 340。CP 340 
会将该过程消息记录到连接的打印机。 
P_PRINT  指令 多可向 CP 340 发送四个变量。为进行数据传输，可在循环或者时间控制的

程序的静态（无条件）操作中调用 P_PRINT  指令。 

操作原理

利用 DB_NO 和 DBB_NO 参数可以访问格式字符串和四个变量的指针（指向数据块）。这些

指针必须以特定顺序存储在参数化的数据块中，并且指针之间没有间隔。这就是指针 DB（请

参见图“指针 DB”）。

输入 REQ 的上升沿启动消息文本的传输。帧以消息文本的格式字符串开头，后跟变量 1 到 4。
数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体取决于数据量。

通过将参数输入 R 的信号状态设置为“1”，可在循环中调用 P_PRINT  指令。该设置会取消向 
CP 340 的传输，并将 P_PRINT  指令复位为初始状态。CP 340 已接收到的数据仍会发送给通

信伙伴。输入 R 的静态信号状态“1”指示打印作业的传输已禁用。

参数 LADDR 指定要寻址的 CP 340 的地址。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”，ERROR 指示错误事件。如果发生错误，会在 STATUS 
中显示相应的事件编号。如果未发生错误，STATUS 的值为 0。对于 P_PRINT  指令的 RESET，
还会输出 DONE 和 ERROR/STATUS。如果出现错误，则复位二进制结果 BR。如果块已完成且

无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。打印已禁用

LADDR INPUT INT CP 340 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

DB_NO INPUT INT 数据块号

指向指针 DB 的指针： 
依 CPU 而定，不允许为零

（指向变量和格式字符串的指针以固

定顺序存储在指针数据块中（请参见

上图）。）

DBB_NO INPUT INT 数据字节号

0 ≤ DBB_NO ≤ 8162，指针从数据字

节开始

DONE 1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR 1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8557)包含错误信

息。

STATUS 1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8557)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

数据区中的分配，背景数据块

P_PRINT  指令与 I_PRINT 背景数据块结合使用。调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据块中

的数据 

说明

例外：如果出现错误 STATUS == W#16#1E0F，可以检查 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量以获得

其它详细信息。

数据区中的分配，指针 DB
P_PRINT  指令使用 DB_NO 和 DBB_NO 参数访问指针 DB，在该 DB 中指向包含消息文本和变

量的数据块的指针以固定顺序存储。必须创建指针 DB。 
下图显示了通过 P_PRINT  指令的 DB_NO 和 DBB_NO 参数进行寻址的指针 DB 的语法。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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允许的 DB 号
允许的 DB 号根据 CPU 的不同而不同。如果为“指向变量的指针”指定值 16#00 作为 DB 号，

则该变量将被解释为不存在，然后将指针设置为指向下一个变量或格式字符串。

如果 DB 号与“指向格式字符串的指针”中的值 16#00 相等，则将取消打印作业，并在 
P_PRINT  指令的参数输出 STATUS 中指示事件 ID 16#1E43。

允许的 DBB 编号

变量或格式化字符串从参数化的 DBB 编号开始。变量的 大长度可为 32 个字节，格式字符

串的 大长度可为 150 个字节。 
如果超出 大长度，则将取消打印作业，并在 P_PRINT 指令的参数输出 STATUS 中指示事件 
ID 16#1E41。

允许的长度

为每个显示类型（数据类型）设置不受所用精度约束的指针 DB 的条目长度。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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时序图

下图说明了 DONE 和 ERROR 参数的特性（取决于 REQ 和 R 的输入电路）。

说明

输入 REQ 通过沿来触发。输入 REQ 上的一个上升沿便足够。而不必在整个发送操作期间保

持信号状态“1”。

规则

说明

P_PRINT  指令没有参数检查。如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。 

说明

必须先完成 P_PRINT  指令的 CP-CPU 启动例程，然后 CP 340 才能执行 CPU 从 STOP 切换到 
RUN 之后触发的作业。在此期间启动的作业不会丢失。启动协调完成后，会将该作业发送至 
CP 340。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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P_RESET： 删除接收缓冲区 (S7-300, S7-400)

说明 
P_RESET  指令会清除 CP 340 的整个输入缓冲区。 存储器中的所有消息帧都将被丢弃。 调用 
P_RESET  指令时接收到的消息帧将会保存。

输入 REQ  上的上升沿可启用该指令。 该作业可以跨多次调用（程序周期）运行。 
参数 LADDR  指定要寻址的 CP 340  的地址。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”。 ERROR 指示错误事件。 如果发生错误，会在 
STATUS 参数 (页 8557) 中显示相应的事件编号。 如果未出错，则 STATUS  的值为 0。如果

出错，则复位二进制结果 BR。 如果块已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

LADDR INPUT INT CP 340 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DONE 1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR 1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8557)包含错误信息。

STATUS 1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，STATUS 参数 
(页 8557)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

数据区中的分配 
P_RESET  指令与 I_P_RESET 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。 禁止访问背景数据

块中的数据

说明

例外： 如果出现错误 STATUS  == W#16#1E0F，可以检查 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量以获得

其它详细信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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时序图 
下图说明了 DONE  和 ERROR  参数的特性（取决于 REQ 的输入电路）。

   

说明

输入 REQ  通过沿来触发。 输入 REQ  上的一个上升沿便足够。 在整个传输期间，RLO（逻

辑运算结果）不一定必须为“1”。

规则

说明

P_RESET  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU  可以切换到 STOP  模式。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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V24_STAT_340/V24_STAT： 读取来自 RS232C 接口的伴随信号 (S7-300, S7-400)

说明

V24_STAT_340 (CP 340) / V24_STAT (CP 341)  指令从 CP 34x 读取 RS 232C 伴随信号，并使

用户可以在块参数中使用它们。 可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 
V24_STAT_340 / V24_STAT  指令。

每次调用该指令（循环轮询）时，都会更新 RS 232C 伴随信号。 CP 34x 以 20 ms 的时间间

隔更新 I/O 状态。输入/输出会持续更新而不受此约束。

不影响二进制结果 BR。 该指令不会输出错误消息。

参数 LADDR 用于选择要寻址的 CP 34x。

参数

参数 声明 数据类型 说明

LADDR INPUT INT CP 34x 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DTR_OUT OUTPUT BOOL 数据终端准备就绪，

CP 34x 准备就绪

（CP 34x 输出）

DSR_IN OUTPUT BOOL 数据集准备就绪，

通信伙伴准备就绪

（CP 34x 输入）

RTS_OUT OUTPUT BOOL 请求发送，

CP 34x 准备发送

（CP 34x 输出）

CTS_IN OUTPUT BOOL 允许发送，

通信伙伴可从 CP 34x 接收数据（对 CP 34x 
的 RTS = ON 的响应）

（CP 34x 输入）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

DCD_IN OUTPUT BOOL 数据载体检测，

接收信号电平

（CP 34x 输入）

RI_IN OUTPUT BOOL 振铃指示器，

振铃指示器

（CP 34x 输入）

数据区中的分配

V24_STAT_340 / V24_STAT  指令不占用任何数据区。

规则

说明

检测信号更改需要 小脉冲宽度。 CPU 循环时间、CP 34x 上的更新时间以及通信伙伴的响

应时间是起决定作用的变量。

V24_SET_340/V24_SET： 将伴随信号写入 RS232C 接口 (S7-300, S7-400)

说明

可以通过指令 V24_SET_340 (CP 340) / V24_SET (CP 341) 的参数输入来设置或复位接口输

出。 可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 V24_SET_340 / V24_SET 指
令。

不影响二进制结果 BR。 该指令不会输出错误消息。

参数 LADDR 用于选择要寻址的 CP 34x。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类型 说明

LADDR INPUT INT CP 34x 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

RTS INPUT BOOL 请求发送，

CP 34x 准备发送

（控制 CP 34x 输出）

DTR INPUT BOOL 数据终端准备就绪，

CP 34x 准备就绪

（控制 CP 34x 输出）

数据区中的分配

V24_SET_340 / V24_SET 指令不占用任何数据区。

STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

事件类别

事件类别 含义

5 执行 CPU 作业时出错

7 发送错误

8 接收错误

30 (1EH) CP 和 CPU 之间的通信错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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STATUS 参数

错误代码

(W#16#...
)

说明 解决方法

0502 不允许在此 CP 操作模式（例如，未参

数化设备接口）下执行作业

判断诊断中断并相应地纠正错误。

0505 仅适用于打印机驱动程序：

带有消息文本的系统数据块在 CP 上不

可用

使用参数分配软件组态消息文本，然后

执行暖启动。

0506 仅适用于打印机驱动程序：

消息文本不可用

使用参数分配软件组态消息文本，然后

执行暖启动。

0507 仅适用于打印机驱动程序：

消息文本过长

编辑消息文本，使其长度小于 150 个字

符（或当其中包含变量时，长度不超过 
250 个字符）。

0508 仅适用于打印机驱动程序：

转换指令过多

已组态的转换指令多于变量。没有关联

变量的转换指令将被忽略。

0509 仅适用于打印机驱动程序：

变量过多

已组态的变量多于转换指令。没有关联

转换指令的变量将不会被输出。

050A 仅适用于打印机驱动程序：

未知转换指令

检查转换指令。在打印输出中，未定义

或不受支持的转换指令将被替换为 
******。

050B 仅适用于打印机驱动程序：

未知控制指令

检查控制指令。未定义或不受支持的控

制指令将被忽略。而且控制指令也不会

作为文本输出。

050C 仅适用于打印机驱动程序：

转换指令不可执行

检查转换指令。无法执行的转换指令在

打印输出中按照定义的宽度输出，其余

的有效转换指令或默认部分显示为 * 字
符。

050D 仅适用于打印机驱动程序：

转换指令的宽度过小或过大

根据变量在基于文本的显示类型（A、
C、D、S、T、Y、Z）中的 大可用字

符数，纠正转换指令中变量的指定宽

度。仅当打印输出中显示的字符数超过

指定的宽度时，文本才会在此宽度截

断。在其它所有情况下，会根据宽度输

出 * 字符。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码

(W#16#...
)

说明 解决方法

050E 仅适用于 3964R 和 ASCII 驱动程序：

帧长度无效

帧长度 > 1024 个字节。CP 340 仍在接

收帧的其余部分（> 1024 个字节），

这意味着帧的开始部分被丢弃。

选择较短的帧长度。

051B 仅适用于打印机驱动程序：

精度无效

纠正转换指令中的指定精度。初始化精

度时会在精度前带一个点前 ，以标识

和限制宽度（例如，“.2”表示输出小数

并且是两位小数）。精度仅与显示类型 
A、D、F 和 R 有关，否则忽略精度。

051C 仅适用于打印机驱动程序：

变量无效

（变量长度不正确/类型不正确）

纠正指定的变量。相应的表格指明了每

种显示类型可能具有的数据类型。

051E 仅适用于打印机驱动程序：

此作业发送的“行结束序列”（即 
$R/$L/$N）不（再）适合（初始）页

面。

增加页面长度，减少行数（或换行符）

或分数页进行打印输出。

0701 仅适用于 3964(R)：
发送首个重复：

• 传输帧时检测到错误，或

• 伙伴设备通过否定确认字符 (NAK) 
请求一次重复发送。

重复并不是错误，但其可以指示数据链

路上是否存在干扰或伙伴设备是否已发

生故障。如果达到 大重复数后仍未发

送消息帧，则会输出一个描述发生的第 
1 个错误的错误编号。

0702 仅适用于 3964(R)：
建立连接时出错：

发送 STX 之后，接收到 NAK 或任何其

它代码（DLE 或 STX 除外）。

检查伙伴设备是否发生故障；您可能需

要在数据链路中使用互连的接口测试设

备 (FOXPG)。

0703 仅适用于 3964(R)：
超过确认延时时间 (QVZ)： 
发送 STX 之后，伙伴在确认延时时间

内没有响应。

例如，伙伴设备过慢或尚未准备好接

收，或者传输线路出现断路。检查伙伴

设备是否发生故障；您可能需要在数据

链路中使用互连的接口测试设备 
(FOXPG)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...
)

说明 解决方法

0704 仅适用于 3964(R)：
由伙伴终止：

在发送期间接收到来自伙伴的一个或

多个代码。 

检查伙伴是否也指示错误，可能的原因

包括并未收到所有已传输的数据（例

如，传输线路断路）、致命错误未决或

伙伴设备发生故障。可以在传输线路中

互连接口测试器 (FOXPG) 来检查该状

态。

0705 仅适用于 3964(R)：
发送时出现否定确认

检查伙伴是否也指示错误，可能的原因

包括并未收到所有已传输的数据（例

如，传输线路断路）、致命错误未决或

伙伴设备发生故障。可以在传输线路中

互连接口测试器 (FOXPG) 来检查该状

态。

0706 仅适用于 3964(R)：
连接结束错误：

• 伙伴在连接结束时以 NAK 或一个随

机字符串（DLE 除外）拒绝了帧，

或

• 过早收到确认字符 (DLE)。

检查伙伴是否也指示错误，可能的原因

包括并未收到所有已传输的数据（例

如，传输线路断路）、致命错误未决或

伙伴设备发生故障。可以在传输线路中

互连接口测试器 (FOXPG) 来检查该状

态。

0707 仅适用于 3964(R)：
连接结束时超出确认延时时间，或发

送帧后超出响应监视时间：

用 DLE ETX 终止连接后，在确认延时

时间内没有收到伙伴的响应。

伙伴设备过慢或发生故障。可以在传输

线路中互连接口测试器 (FOXPG) 来检查

该状态。

0708 仅适用于 ASCII 驱动程序和打印机驱

动程序：

XON 或 CTS = ON 的等待时间已结束。

通信伙伴有故障、太慢或已离线。检查

通信伙伴，或在需要时更改参数。

070B 仅适用于 3964(R)：
由于两个伙伴均为高优先级，因此无

法解决初始化冲突。

更改参数分配。

070C 仅适用于 3964(R)：
由于两个伙伴均为低优先级，因此无

法解决初始化冲突。

更改参数分配。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码

(W#16#...
)

说明 解决方法

0801 仅适用于 3964(R)：
期待首个重复：

在接收帧时检测到错误，因此 CP 通过

否定确认 (NAK) 请求伙伴重复发送。

重复并不是错误，但其可以指示数据链

路上是否存在干扰或伙伴设备是否已发

生故障。如果达到 大重复数后仍未发

送消息帧，则会输出一个描述发生的第 
1 个错误的错误编号。

0802 仅适用于 3964(R)：
建立连接时出错：

• 在空闲模式下，收到了一个或多个

随机代码（NAK 或 STX 除外），或

• 收到 STX 后，伙伴在没有等待响应 
DLE 的情况下发送了更多字符。

伙伴通电后：

• 在伙伴接通电源时，CP 接收到未定

义的字符。

检查伙伴设备是否发生故障；您可能需

要在数据链路中使用互连的接口测试设

备 (FOXPG)。

0805 仅适用于 3964(R)：
接收时出现逻辑错误：

收到 DLE 后，又收到一个随机字符

（DLE 或 ETX 除外）。

检查伙伴是否总是复制帧报头和数据字

符串中的 DLE，或连接是否用 DLE ETX 
终止。检查伙伴设备是否发生故障；您

可能需要在数据链路中使用互连的接口

测试设备 (FOXPG)。
0806 超过字符延时时间 (ZVZ)：

• 在字符延时时间内未收到两个连续

字符，或

仅适用于 3964(R)：
• 在字符延迟时间内，未收到在建立

连接时发送 DLE 后的第 1 个字符。

伙伴设备过慢或发生故障。在数据链路

中使用互连的接口测试设备 (FOXPG) 对
其进行检查。

0807 帧长度非法：

收到长度为零的帧。

收到长度为零的帧不是错误。

检查通信伙伴发送不含用户数据的帧的

原因。

0808 仅适用于 3964(R)：
块检查字符 (BCC) 中出错：

内部计算的 BCC 的值与在终止连接时

伙伴接收到的 BCC 不匹配。

检查连接是否被严重破坏；此时也可以

不时地查看错误代码。检查伙伴设备是

否发生故障；您可能需要在数据链路中

使用互连的接口测试设备 (FOXPG)。

指令
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错误代码

(W#16#...
)

说明 解决方法

0809 仅适用于 3964(R)：
重复次数必须设置为相同的值。

在通信伙伴方声明一个与 CP 340 相同

的块等待时间。检查通信设备是否发生

故障；可能需要使用转换为传输线路的

接口测试设备 (FOXPG)。
080A 没有可用的空闲接收缓冲区：

没有可用于接收数据的缓冲区空间。

提高 P_RCV 指令的调用率。

080C 传输错误：

• 检测到发送错误（奇偶校验错误/停
止位错误/上溢错误）。

仅适用于 3964(R)：
• 如果在发送或接收操作过程中发生

此错误，则启动重复操作。

• 如果在空闲模式下收到一个损坏的

字符，则会立即报告错误，以便可

以及早检测到传输线路上的干扰。

• 如果 SF LED（红色）和 RxD LED
（绿色）亮起，则表明两个通信伙

伴之间的连接电缆断开（断线）。

数据链路上的干扰造成帧重复，因此降

低了用户数据吞吐量。漏检错误的风险

也会增加。更改系统设置或电缆接线。

检查通信伙伴的连接电缆，或验证双方

设备对波特率、奇偶校验和停止位数的

设置是否匹配。

080D BREAK：
到伙伴的接收线路断路。

重新连接或接通伙伴电源。

0810 仅适用于 ASCII 驱动程序：

奇偶校验错误：

如果 SF LED（红色）和 RxD LED（绿

色）亮起，则表明两个通信伙伴之间

的连接电缆断开（断线）。

检查通信伙伴的连接电缆，或验证双方

设备对波特率、奇偶校验和停止位数的

设置是否匹配。

更改系统设置或电缆接线。

0811 仅适用于 ASCII 驱动程序：

字符帧错误：

如果 SF LED（红色）和 RxD LED（绿

色）亮起，则表明两个通信伙伴之间

的连接电缆断开（断线）。

检查通信伙伴的连接电缆，或验证双方

设备对波特率、奇偶校验和停止位数的

设置是否匹配。

更改系统设置或电缆接线。

0812 仅适用于 ASCII 驱动程序：

在 CP 发送 XOFF 或将 CTS 设置为 OFF 
后，收到了更多字符。

更快速地复位通信伙伴的参数或从 CP 
读取数据。

指令
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错误代码

(W#16#...
)

说明 解决方法

0818 仅适用于 ASCII 驱动程序：

DSR = OFF 或 CTS = OFF
在传输之前或传输期间，伙伴已将 DSR 
或 CTS 信号切换为“OFF”。
检查伙伴对 RS 232C 伴随信号的控制。

1E0D 作业因暖启动、热启动或复位而终止  
1E0E 调用 RD_REC SFC 或 RDREC SFB 时发

生静态错误。可使用 SFC/SFB 的 
RET_VAL 返回值，以便分别在背景数

据块上的 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量

中进行判断。

从背景数据块中装载 SFCERR 或 
SFCSTATUS 变量。

1E0F 调用 WR_REC SFC 或 RDREC SFB 时发

生静态错误。可使用 SFC/SFB 的 
RET_VAL 返回值，以便分别在背景数

据块上的 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量

中进行判断。

从背景数据块中装载 SFCERR 或 
SFCSTATUS 变量。

1E41 在 FB 的 LEN 参数中指定的字节数未获

允许。

值必须在 1 至 1024 个字节的范围内。

1E41 P_PRINT 指令：

不允许为指针 DB 中的变量或格式字符

串指定的字节数小于要求的长度。

必须指定一个允许的长度：

变量 32 个字节，格式字符串 150 个字

节。

1E43 P_PRINT 指令：

指针不可用于格式字符串。

为指针 DB 中的格式字符串输入数据块

编号和数据字编号。

说明

仅当 ERROR 位也被置位时才输出错误消息（作业已取消但有错误）。在所有其它情况下，

STATUS 字均为零。

调用 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量 
可以调用 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量，以便获得有关待定事件类别 30 错误、14 (1E0EH) 或 
15 (1E0FH) 的更多详细信息。 
仅可以通过对相应指令的背景数据块的符号访问来装载 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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可在系统函数 SFC 58 的“WR_REC：向 I/O 写入数据记录”下以及系统函数 SFC 59 的
“RD_REC：从 I/O 读取数据记录”下找到在 SFCERR 变量中输入的错误消息。

可在系统函数 SFB 52 的“RDREC：读取数据记录”下以及系统函数 SFB 53 的“WRREC：写入

数据记录”下找到在 SFCSTATUS 变量中输入的错误消息。

参见

RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)
WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)
RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)

PtP 数据链路 CP 341 (S7-300, S7-400)

P_SND_RK： 获取或发送数据 (S7-300, S7-400)

P_SND_RK
P_SND_RK 指令分为以下应用：

• P_SND_RK： 用 3964(R) 和 ASCII 驱动程序发送数据 (页 8564)
• P_SND_RK： 通过 RK 512 发送数据 (页 8567)
• P_SND_RK： 通过 RK 512 获取数据 (页 8571)

P_SND_RK： 用 3964(R) 和 ASCII 驱动程序发送数据 (S7-300, S7-400)

说明

P_SND_RK  指令根据 DB_NO、DBB_NO 和 LEN 参数指定的内容将数据块从 DB 传送至 
CP 341。 为进行数据传输，可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 
P_SND_RK  指令。

操作原理

通过输入 REQ 的上升沿启动数据传输。 数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体

取决于数据量。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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通过将 R 参数输入的信号状态设置为“1”，可在循环中调用 P_SND_RK  指令。 该设置会取消

向 CP 341 的传输，并将 P_SND_RK  指令复位为初始状态。 CP 341 已接收到的数据仍会发

送给通信伙伴。 如果输入 R 的信号状态保持为静态“1”，则发送已禁用。

参数 LADDR 指定要寻址的 CP 341 的地址。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”，ERROR 指示错误事件。如果发生错误，会在 STATUS 
中显示相应的事件编号。如果未发生错误，STATUS 的值为 0。对于 P_SND_RK  指令的 
RESET，还会输出 DONE 和 ERROR/STATUS。如果出现错误，则复位二进制结果 BR。 如果块

已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数 

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。传输被禁止。

LADDR INPUT INT CP 341 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 数据块号

发送 DB 号： 依 CPU 而定，

不允许为零

DBB_NO INPUT INT 数据字节号

0 ≤ DBB_NO ≤ 8190，从数据字节

开始发送数据

LEN INPUT INT 数据长度

1 ≤ LEN ≤ 4096，通过字节数指定

DONE1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8593)包含错误信

息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8593)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明

R_CPU_NO、R_TYP、R_NO、R_OFFSET、R_CF_BYT 和 R_CF_BIT 参数与程序 3964(R) 及 
ASCII 驱动程序无关，不需要任何数据。 同样，由于在默认情况下设置“S”表示“发送”，SF 
参数也不需要任何数据。

数据区中的分配

P_SND_RK 指令与 I_SND_RK 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。 禁止访问背景数据

块中的数据

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1E0F，可以检查 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量以获得

其它详细信息。 该错误变量必须通过对背景数据块进行符号访问来装载。

时序图 
下图说明了 DONE 和 ERROR 参数的特性（取决于 REQ 和 R 的输入电路）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明

输入 REQ 通过沿来触发。输入 REQ 上的一个上升沿便足够。在整个传输期间，RLO（逻辑

运算结果）不一定必须为“1”。

规则

说明

P_SND_RK 指令不会进行参数检查。 如果参数分配不正确，则 CPU 可能转至 STOP 模式。

说明

必须先完成 P_SND_RK  指令的 CP-CPU 启动例程，然后 CP 341 才能执行 CPU  从 STOP  切换

到 RUN  之后触发的作业。在此期间启动的作业不会丢失。启动协调完成后，会将该作业发

送至 CP 341。

P_SND_RK： 通过 RK 512 发送数据 (S7-300, S7-400)

说明

可通过参数设置 SF =“S”使用 P_SND_RK  指令将数据从 S7 数据区发送至 CP 341。

操作原理

通过输入 REQ 的上升沿启动数据传输。 数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体

取决于数据量 (LEN)。
参数 LADDR 指定要寻址的 CP 341 的地址。

只允许将数据块区域作为要发送的数据的源。 通过设置 DB 号 (DB_NO) 和要从此数据块传

送的第一个数据字节的偏移量 (DBB_NO) 来适当地指定源。

数据块 (DB) 和扩展数据块 (DX) 是有效的目标数据类型 (R_TYP)。 通过 CPU 号（R_CPU_NO，

仅与多处理器通信有关）、数据类型（R_TYP：DB 或 DX）、DB 号 (R_NO) 以及要向其写入

第一个字节的偏移量 (R_OFFSET) 来适当地指定目标。

伙伴 CPU 上的处理器间通信标志字节和位在 R_CF_BYT 和 R_CF_BIT 中指定。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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通过将 R 参数输入的信号状态设置为“1”，可在循环中调用 P_SND_RK  指令。 该设置会取消

向 CP 341 的传输，并将 P_SND_RK  指令复位为初始状态。 CP 341 已接收到的数据仍会发

送给通信伙伴。 输入 R 的静态信号状态“1”指示数据传输已禁用。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”，ERROR 指示错误事件。 如果发生错误，会在 STATUS 
中显示相应的事件编号。 如果未发生错误，STATUS 的值为 0。对于 P_SND_RK  指令的 
RESET，还会输出 DONE 和 ERROR/STATUS。 如果出现错误，则复位二进制结果 BR。 如果

块已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数 

参数 声明 数据类

型

说明

SF INPUT CHAR 用于发送数据或获取数据的选项

SF =“S”（发送）

默认值： “S”
REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 传输被禁止。 默认值： 0
LADDR INPUT INT CP 341 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 源的数据块号

发送 DB 号： 依 CPU 而定，不允许为零

DBB_NO INPUT INT 源的数据字节号

0 ≤ DBB_NO ≤ 8190，从数据字节开始发送数据

LEN INPUT INT 要发送的消息帧的数据长度

1 ≤ LEN ≤ 4096，通过字节数指定，仅偶数值适用

R_CPU_NO INPUT INT 伙伴 CPU 的 CPU 号
0 ≤ R_CPU_NO ≤ 4，仅适用于多处理器模式。 默认

值： 1
R_TYP INPUT CHAR 伙伴 CPU 上的地址类型

“D”： 数据块

“X”： 扩展数据块

R_NO INPUT INT 伙伴 CPU 上的数据块号

0 ≤ R_NO ≤ 255

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

说明

R_OFFSET INPUT INT 伙伴 CPU 上的数据字节号

0 ≤ R_OFFSET ≤ 510，仅偶数值

R_CF_BYT INPUT INT 伙伴 CPU 上的处理器间通信标志字节

0 ≤ R_CF_BYTE ≤ 255
默认值： 255（表示： 没有处理器间通信标志）

R_CF_BIT INPUT INT 伙伴 CPU 上的处理器间通信标志位

0 ≤ R_CF_BIT ≤ 7
DONE1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8593)包含错误信息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 (页 8593)包含错误

信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

消息帧头中的信息

下表显示了 RK 512 消息帧的帧头中的信息。

表格 4-404 用于“发送数据”请求的 RK 512 消息帧头中的信息

S7 自动化系统上的源

（本地 CPU）

至目标，伙伴 
CPU

消息帧头，字节

    3/4 命令类

型

5/6
Z-DBNR/Z 偏移量

7/8
编号单位

数据块 数据块 AD DB/DW 字

数据块 扩展数据块 AD DB/DW 字

D-DBNO： 目标数据块号

D-Offset： 目标起始地址

DW： 以字为单位的偏移量

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据区中的分配

P_SND_RK  指令与 I_SND_RK 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。 禁止访问背景数据

块中的数据

发送数据的特性

请注意以下有关发送数据的特性：

• RK 512 仅允许发送偶数量的数据。 如果指定了奇数量的数据作为长度 (LEN)，那么将在

数据末尾发送值“0”作为附加的填充字节。

• RK 512 仅允许偶数偏移量。 如果指定了奇数偏移量，则将从下一个较低的偶数偏移量开

始在伙伴中存储数据。

示例： 偏移量是 7，数据从字节 6 开始存储。

时序图 
下图说明了 DONE 和 ERROR 参数的特性（取决于 REQ 和 R 的输入电路）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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说明

输入 REQ 通过沿来触发。输入 REQ 上的一个上升沿便足够。在整个传输期间，RLO（逻辑

运算结果）不一定必须为“1”。

规则

说明

P_SND_RK  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

P_SND_RK： 通过 RK 512 获取数据 (S7-300, S7-400)

说明

可通过参数设置 SF = F 使用 P_SND_RK  指令从远程通信伙伴处获取数据，并将数据保存在

自动化系统的 S7 数据区中。

说明

要从 CP 341 获取数据，必须始终在 CP 341 中对 P_RCV_RK 指令进行编程。

操作原理

通过输入 REQ 的上升沿启动数据传输。 数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体

取决于数据量 (LEN)。
参数 LADDR 指定要寻址的 CP 341 的地址。

通过 CPU 号（R_CPU_NO，仅与多处理器通信有关）指定要从中获取数据的通信伙伴。 以
下数据类型 (R_TYP) 是要获取的数据的有效源： 数据块、扩展数据块、位存储器、输入、输

出、计数器和定时器。 该源完全由数据类型 (R_TYP)、数据块号（R_NO，仅与数据块和扩

展数据块有关）以及要在该区域中传输的第一个数据字节的偏移量 (R_OFFSET) 指定。

伙伴 CPU 上的处理器间通信标志字节和位在 R_CF_BYT 和 R_CF_BIT 中指定。

唯一允许的目标区域为数据块 (DB)。 通过数据块号 (DB_NO) 和要向其写入第一个字节的偏

移量 (DBB_NO) 来指定目标。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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通过将 R 参数输入的信号状态设置为“1”，可在循环中调用 P_SND_RK  指令。 该设置会取消

从 CP 341 进行的传输，并将 P_SND_RK  指令复位为初始状态。 输入 R 的静态信号状态“1”指
示获取已禁用。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”，ERROR 指示错误事件。 如果发生错误，会在 STATUS 
中显示相应的事件编号。 如果未发生错误，STATUS 的值为 0。对于 P_SND_RK  指令的 
RESET，还会输出 DONE 和 ERROR/STATUS。 如果出现错误，则复位二进制结果 BR。 如果

块已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数 

参数 声明 数据类

型

说明

SF INPUT CHAR 用于发送数据或获取数据的选项

SF =“F”（获取）默认值： “S”（发送）

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 获取被禁止。 默认值： 0
LADDR INPUT INT CP 341 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 目标的数据块号

发送 DB 号： 依 CPU 而定，不允许为零

DBB_NO INPUT INT 目标的数据字节号

0 ≤ DBB_NO ≤ 8190，从数据字节开始发送数据

LEN INPUT INT 要获取的消息帧的数据长度

1 ≤ LEN ≤ 4096，通过字节数指定 1

R_CPU_NO INPUT INT 伙伴 CPU 的 CPU 号
0 ≤ R_CPU_NO ≤ 4，仅适用于多处理器模式。 默认

值： 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

说明

R_TYP INPUT CHAR 伙伴 CPU 上的地址类型

“D”： 数据块

“X”： 扩展数据块

“M”： 存储器位

“I”： 输入

“O”： 输出

“C”： 计数器

“T”： 定时器

R_NO INPUT INT 伙伴 CPU 上的数据块号

0 ≤ R_NO ≤ 255
R_OFFSET INPUT INT 伙伴 CPU 上的数据字节号

R_CF_BYT INPUT INT 伙伴 CPU 上的处理器间通信标志字节

0 ≤ CF_BYTE ≤ 255
默认值： 255（表示： 没有处理器间通信标志）

R_CF_BIT INPUT INT 伙伴 CPU 上的处理器间通信标志位

0 ≤ CF_BIT ≤ 7
DONE1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8593)包含错误信息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 (页 8593)包含错

误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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R_TYP、R_NO 和 R_OFFSET 参数

伙伴 CPU 上的源 R_TYP R_NO R_OFFSET（以字节为单位）

（该值由伙伴 CPU 指定。）

数据块 “D” 0 - 255 0 - 510
（仅偶数值适用！）

扩展数据块 “X” 0 - 255 0 - 510
（仅偶数值适用！）

位存储器 “M” 不相关 0 - 255
输入 “I” 不相关 0 - 255
输出 “O” 不相关 0 - 255
计数器 “C” 不相关 0 - 255
定时器 “T” 不相关 0 - 255

消息帧头中的信息

下表显示了 RK 512 消息帧的帧头中的信息。

伙伴 CPU 上的源 至目标，S7 自动化系统

（本地 CPU）

消息帧头，字节

3/4 命令类

型

5/6
Q-DBNR/Q 偏移

量

7/8
编号单位

数据块 数据块 ED DB/DW 字

扩展数据块 数据块 EX DB/DW 字

位存储器 数据块 EM 字节地址 字节

输入 数据块 EI 字节地址 字节

输出 数据块 EO 字节地址 字节

计数器 数据块 EC 计数器号 字

定时器 数据块 ET 定时器号 字

S-DBNO： 源数据块号

S-Offset： 源起始地址

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据区中的分配

P_SND_RK  指令与 I_SND_RK 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。 禁止访问背景数据

块中的数据

（扩展）数据块的特性

从数据块和扩展数据块获取数据时，请注意以下特性：

• RK 512 仅允许获取偶数量的数据。 如果指定的长度 (LEN) 为奇数，则始终会发送一个额

外字节。 但是，在目标 DB 中可输入正确的数据量。

• RK 512 仅允许偶数偏移量。 如果指定了奇数偏移量，则将从下一个较低的偶数偏移量开

始从伙伴处获取数据。

示例： 偏移量是 7，数据从字节 6 开始获取。

定时器和计数器的特性

如果从通信伙伴处获取定时器或计数器，请记住为每个定时器或计数器获取 2 个字节。 例如，

如果要获取 10 个计数器，则必须输入 20 作为长度。

时序图 
下图说明了 DONE 和 ERROR 参数的特性（取决于 REQ 和 R 的输入电路）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明

输入 REQ 通过沿来触发。 输入 REQ 上的一个上升沿便足够。 在整个传输期间，RLO（逻辑

运算结果）不一定必须为“1”。

规则

说明

P_SND_RK  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

P_RCV_RK： 接收数据或提供数据 (S7-300, S7-400)

P_RCV_RK
P_RCV_RK 指令分为以下应用：

• P_RCV_RK： 用 3964(R) 或 ASCII 驱动程序接收数据 (页 8576)
• P_RCV_RK： 通过 RK 512 接收数据 (页 8580)
• P_RCV_RK： 通过 RK 512 提供数据 (页 8583)

P_RCV_RK： 用 3964(R) 或 ASCII 驱动程序接收数据 (S7-300, S7-400)

说明

P_RCV_RK  指令根据 DB_NO、DBB_NO  和 LEN 参数指定的内容将数据从 CP 341  传送至 S7 
数据区。 为进行数据传输，可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 
P_RCV_RK  指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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工作原理

参数 EN_R  处的（静态）信号状态“1”启动对要从 CP 341  读取的数据的检查。 可以通过在

参数 EN_R  处设置信号状态“0”来取消激活的传输。（由于参数 EN_R 设为“1”后可能无法再

次启动传输，除了将 EN_R 设为“0”之外还应将参数 R 设为“1”以取消激活的传输。） 终止已

取消的接收请求，同时生成一条错误消息（STATUS 输出）。 在参数 EN_R  处设置信号状态“0”
之后，会禁用接收功能。 数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体取决于数据量。

如果指令检测到参数 R 的信号状态为“1”，则将取消当前的传输作业，并将 P_RCV_RK  指令

复位为初始状态。 在参数 R 处设置信号状态“1”之后，会禁用接收功能。 
参数 LADDR  用于选择要寻址的 CP 341 。
输出 NDR  指示“作业已完成且无错/数据已接收”（已读取全部数据），ERROR  指示错误

事件。 如果发生错误，会在 STATUS  中显示相应的事件编号。 如果未发生错误，STATUS  的
值为 0。对于 P_RCV_RK  指令的 RESET ，还会输出 NDR  和 ERROR/STATUS （参数 
LEN == 16#00）。 如果出现错误，则复位二进制结果 BR。 如果块已完成且无错，则二进制

结果的状态为“1”。

参数 

参数 声明 数据类型 说明

EN_R INPUT BOOL 启用数据读取

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 接收被禁

止。

LADDR INPUT INT CP 341 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 数据块号

接收 DB 号：

依 CPU 而定，不允许为零

DBB_NO INPUT INT 数据字节号

0 ≤ DBB_NO ≤ 8190，从数据字节

开始接收数据

NDR 1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错，数据已接收

STATUS 参数 == 16#00；

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 说明

ERROR 1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8593)包含错误信

息。

LEN 1 OUTPUT INT 已接收消息帧的长度

1 ≤ LEN ≤ 4096，通过字节数指定

STATUS 1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8593)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

说明

L_TYP、L_NO、L_OFFSET、L_CF_BYT 和 L_CF_BIT 参数与 3964(R) 程序以及 ASCII 驱动程序

无关，且不需要任何数据。

数据区中的分配

P_RCV_RK  指令与 I_RCV_RK 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。 禁止访问背景数据

块中的数据

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1E0E，可以检查 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量以获得

其它详细信息。 该错误变量必须通过对背景数据块进行符号访问来装载。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8578 编程和操作手册, 11/2022



时序图

下图说明了 NDR、LEN  和 ERROR  参数的特性（取决于 EN_R 和 R 的输入电路）。

说明

必须将输入 EN_R 设置为静态信号状态“1”。 在接收请求的持续时间内，必须给参数 EN_R 提
供逻辑运算结果“1”。

规则

说明

P_RCV_RK  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP  模式。

说明

必须先完成 P_RCV_RK  指令的 CP-CPU 启动例程，然后 CP 341  才能执行 CPU 从 STOP  切换

到 RUN 之后触发的作业。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8579



P_RCV_RK： 通过 RK 512 接收数据 (S7-300, S7-400)

说明

P_RCV_RK  指令将数据从 CP 341  发送到 S7 数据区。 为进行数据传输，可在循环或者时间

控制的程序的静态（无条件）操作中调用 P_RCV_RK  指令。 

操作原理

参数 EN_R  处的（静态）信号状态“1”启动对要从 CP 341  读取的数据的检查。 可以通过在

参数 EN_R  处设置信号状态“0”来取消激活的传输。终止已取消的接收请求，同时生成一条

错误消息（STATUS 输出）。 在参数 EN_R  处设置信号状态“0”之后，会禁用接收功能。 数
据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体取决于数据量。

参数 LADDR  指定要寻址的 CP 341  的地址。

如果通信伙伴指定了目标“DB”，则数据将被放置在 RK 512 消息帧头中指定的数据区中。 通
过参数 (L_...)，可以确定目标区域类型 (L_TYP)、目标数据块号（L_NO，仅当 L_TYP = DB 时
有关）、目标区域中的偏移量 (L_OFFSET) 以及传输数据的长度 (LEN)。 如果伙伴指定数据

目标“DX”，则会将数据保存到在 DB_NO  和 DBB_NO  参数处指定的数据块 (DB)。 
如果指令检测到参数 R 的信号状态为“1”，则将取消当前的传输作业，并将 P_RCV_RK  指令

复位为初始状态。 只要 R 参数处的信号状态为“1”，就会禁用接收。 
输出 NDR 指示“作业已完成且无错/数据已接收”（已读取全部数据）。 L_TYP、L_NO  和 
L_OFFSET  参数指示数据存储位置，持续时间为一个周期。 也会指示相应作业的 L_CF_BYT 、
L_CF_BIT  和长度 LEN  参数，持续时间为一个周期。

使用处理器间通信标志 
接收数据前，将验证在 RK 512 消息帧头中指定的处理器间通信标志。 仅当处理器间通信标

志为“0”时才传输数据。 传输完成后，会将处理器间通信标志设为值“1”，并在指令处输出此

标记 (NDR)，持续时间为一个周期。 
用户程序可以判断该处理器间通信标志，以便了解是否可以处理已传输的数据。处理完数据

后，用户必须将处理器间通信标志复位为“0”。 通信伙伴现在可以再次发出 SEND 请求。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 

参数 声明 数据类型 说明

EN_R INPUT BOOL 启用数据接收

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。接收被禁止。 
默认值： 0

LADDR INPUT INT CP 341 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 接收数据的数据块号（目标）

接收数据块号：依 CPU 而定，不允许

为零 
（仅与 DX 数据目标有关）

DBB_NO INPUT INT 接收数据的数据字节号（目标）

0 ≤ DBB_NO ≤ 8190，从数据字节开

始接收数据 
（仅与 DX 数据目标有关）

L_TYP1 OUTPUT CHAR 本地 CPU 上的区域类型（目标）

“D”： 数据块

L_NO 1 OUTPUT INT 本地 CPU 上的数据块号（目标）

0 ≤ L_NO ≤ 255
L_OFFSET1 OUTPUT INT 本地 CPU 上的数据字节号（目标）

0 ≤ L_OFFSET ≤ 510
L_CF_BYT1 OUTPUT INT 本地 CPU 上的处理器间通信标志字节

0 ≤ L_CF_BYTE ≤ 255255 表示： 没有

处理器间通信标志

L_CF_BIT 1 OUTPUT INT 本地 CPU 上的处理器间通信标志位

0 ≤ L_CF_BIT ≤ 7
NDR1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错，数据已接收

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8593)包含错误信息。

LEN1 OUTPUT INT 已接收消息帧的长度

0 ≤ LEN ≤ 4096，通过字节数指定

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 说明

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8593)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

数据区中的分配

P_RCV_RK  指令与 I_RCV_RK 背景数据块结合使用。调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据

块中的数据

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1E0E，可以检查 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量以获得

其它详细信息。该错误变量必须通过对背景数据块进行符号访问来装载。

时序图 
下图说明了 NDR、LEN 和 ERROR 参数的特性（取决于 EN_R  和 R 的输入电路）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明

必须将输入 EN_R  设置为静态信号状态“1”。在接收请求的持续时间内，必须给参数 EN_R  提
供逻辑运算结果“1”。

如何处理错误

ERROR  指示错误事件。 如果发生错误，会在 STATUS  中显示相应的事件编号。 如果未发生

错误，STATUS  的值为 0。对于 P_RCV_RK  指令的 RESET ，还会输出 NDR 和 ERROR/STATUS 
（参数 LEN == 16#00）。如果出现错误，则复位二进制结果 BR。如果块已完成且无错，则

二进制结果的状态为“1”。

规则

说明

P_RCV_RK  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP  模式。

P_RCV_RK： 通过 RK 512 提供数据 (S7-300, S7-400)

说明

通信伙伴执行“获取数据”作业（FETCH 作业）时，必须调用 P_RCV_RK  指令。

P_RCV_RK  指令将 S7 数据区的数据提供给 CP 341 。 为进行数据传输，可在循环或者时间

控制的程序的静态（无条件）操作中调用 P_RCV_RK  指令。 

操作原理

EN_R  参数的（静态）信号状态为“1”时会启用检查，以确定是否向 CP 341  提供数据。 可以

通过在参数 EN_R  处设置信号状态“0”来取消激活的传输。 出现错误消息（STATUS 输出），

已取消的请求终止。 在参数 EN_R  处设置信号状态“0”之后，会禁用该作业。 数据传输可能

会进行多次调用（程序周期），具体取决于数据量。

第一个 RK 512 消息帧指定源区域的类型 (L_TYP)、源数据块号（L_NO，仅当 L_TYP  = DB 时
有关）、源区域中的偏移量 (L_OFFSET) 以及要提供的数据的长度 (LEN)。 该指令会评估此

消息帧信息，并将请求的数据传输到 CP 341。 DB_NO  和 DBB_NO  参数对 P_RCV_RK  指令

无意义。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 LADDR 指定要寻址的 CP 341  的地址。

如果指令检测到参数 R 的信号状态为“1”，则将取消当前的传输作业，并将 P_RCV_RK  指令

复位为初始状态。 只要 R 参数处的信号状态为“1”，就会禁用请求。 
输出 NDR 指示“作业已完成且无错/数据已接收”（已读取全部数据）。 在 L_TYP、L_NO  
和 L_OFFSET  参数处指定已获取数据的源，持续时间为一个周期（有效数据类型： 数据块、

输入字节、输出字节、定时器和计数器）。 也会指示相应作业的 L_CF_BYT 、L_CF_BIT  和
长度 LEN 参数，持续时间为一个周期。 

说明

通信伙伴从 CP 341  获取的定时器或计数器的长度限制为 32 个字节（16 个定时器或计数器，

每个定时器或计数器 2 个字节）。

使用处理器间通信标志 
接收消息帧后，将检查在 RK 512 消息帧头中指定的处理器间通信标志。 仅当处理器间通信

标志为“0”时才提供数据。 传输完成后，会将处理器间通信标志设为值“1”，并在指令处输出

此标记 (NDR)，持续时间为一个周期。

用户程序可以判断该处理器间通信标志，以便了解是否可以再次访问提供的数据。 处理完

数据后，用户必须将处理器间通信标志复位为“0”。 通信伙伴现在可以再次发出 FETCH 请求。

参数 

参数 声明 数据类

型

说明

EN_R INPUT BOOL 启用数据供应

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 禁用提供。 默认值： 0
LADDR INPUT INT CP 341 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 不相关

DBB_NO INPUT INT 不相关

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

说明

L_TYP1 OUTPUT CHAR 本地 CPU 上的区域类型（源）

“D”： 数据块

“M”储存器位

“I”： 输入

“O”： 输出

“C”： 计数器

“T”： 定时器

L_NO1 OUTPUT INT 本地 CPU 上的数据块号（源）

0 ≤ L_NO ≤ 255（仅当 L_TYP = D 时有关）

L_OFFSET1 OUTPUT INT 本地 CPU（源）上的数据字节号

0 ≤ L_OFFSET ≤ 510（取决于区域类型）

L_CF_BYT1 OUTPUT INT 本地 CPU 上的处理器间通信标志字节

0 ≤ CF_BYTE ≤ 255
255 表示： 没有处理器间通信标志

L_CF_BIT1 OUTPUT INT 本地 CPU 上的处理器间通信标志位

0 ≤ CF_BIT ≤ 7
NDR1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错，数据已接收

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8593)包含错误信息。

LEN1 OUTPUT INT 已接收消息帧的长度

0 ≤ LEN ≤ 4096，通过字节数指定

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 (页 8593)包含错

误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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数据区中的分配

P_RCV_RK  指令与 I_RCV_RK 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据

块中的数据

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1E0E，可以检查 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量以获得

其它详细信息。 

时序图

下图说明了 NDR、LEN 和 ERROR 参数的特性（取决于 EN_R 和 R 的输入电路）。

说明

必须将输入 EN_R  设置为静态信号状态“1”。在接收请求的持续时间内，必须给参数 EN_R  提
供逻辑运算结果“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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8586 编程和操作手册, 11/2022



如何处理错误

ERROR 指示错误事件。 如果发生错误，会在 STATUS 中显示相应的事件编号。 如果未发生

错误，STATUS 的值为 0。对于 P_RCV_RK  指令的 RESET，还会输出 NDR 和 ERROR/STATUS
（参数 LEN == 16#00）。 如果出现错误，则复位二进制结果 BR。 如果块已完成且无错，则

二进制结果的状态为“1”。

规则

说明

P_RCV_RK  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

P_PRT341： 打印 多包含 4 个变量的消息文本 (S7-300, S7-400)

说明

P_PRT341  指令可用于打印消息文本。 例如，P_PRT341  指令将过程消息传送到 CP 341。
CP 341 会将该过程消息记录到连接的打印机。 

操作原理

P_PRT341  指令将包含 多四个变量的消息文本传送给 CP 341。为进行数据传输，可通过循

环中或在时间控制程序中的静态（无条件）操作中调用 P_PRT341  指令。

利用 DB_NO  和 DBB_NO 参数可以访问格式字符串和四个变量的指针（指向数据块）。这些

指针必须以特定顺序存储在参数化的数据块中，并且指针之间没有间隔。这就是指针 DB（请

参见图“指针 DB”）。

输入 REQ 的上升沿启动消息文本的传输。帧以消息文本的格式字符串开头，后跟变量 1 到 4。
数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体取决于数据量。

通过将 R 参数输入的信号状态设置为“1”，可在循环中调用 P_PRT341  指令。 该设置会取消向 
CP 341 的传输，并将 P_PRT341  指令复位为初始状态。 CP 341 已接收到的数据仍会发送给

通信伙伴。 输入 R 的静态信号状态“1”指示打印作业的传输已禁用。

参数 LADDR 指定要寻址的 CP 341 的地址。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”，ERROR 指示错误事件。 如果发生错误，会在 STATUS 
中显示相应的事件编号。 如果未发生错误，STATUS 的值为 0。对于 P_PRT341  指令的 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RESET，还会输出 DONE 和 ERROR/STATUS。如果出现错误，则复位二进制结果 BR。如果块

已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数 

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。打印已禁用

LADDR INPUT INT CP 341 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 数据块号

指向指针 DB 的指针： 
依 CPU 而定，不允许为零

（指向变量和格式字符串的指针以

固定顺序存储在指针 DB 中。）

DBB_NO INPUT INT 数据字节号

0 ≤ DBB_NO ≤ 8162，指针从数据

字节开始

DONE1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8593)包含错误信

息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8593)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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数据区中的分配，背景数据块

P_PRT341  指令与 I_PRINT 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。 禁止访问背景数据块

中的数据。

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1E0F，可以检查 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量以获得

其它详细信息。

数据区中的分配，指针 DB
P_PRT341  指令使用 DB_NO 和 DBB_NO 参数访问指针 DB，在该 DB 中指向包含消息文本和

变量的数据块的指针以固定顺序存储。 必须创建指针 DB。
下图显示了通过 P_PRT341  指令的 DB_NO 和 DBB_NO 参数进行寻址的指针 DB 的语法。

允许的 DB 号
允许的 DB 号根据 CPU 的不同而不同。 如果为“指向变量的指针”指定值 16#00 作为 DB 号，

则该变量将被解释为不存在，然后将指针设置为指向下一个变量或格式字符串。

如果 DB 号与“指向格式字符串的指针”中的值 16#00 相等，则将取消打印作业，并在 
P_PRT341  指令的参数输出 STATUS 中指示事件 ID 16#1E43。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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允许的 DBB 编号

变量或格式化字符串从参数化的 DBB 编号开始。变量的 大长度可为 32 个字节，格式字符

串的 大长度可为 150 个字节。 
如果超出 大长度，则将取消打印作业，并在 P_PRT341  指令的 STATUS 参数输出中指示事

件 ID 16#1E41。

允许的长度

为每个显示类型（数据类型）设置不受所用精度约束的指针 DB 的条目长度。

时序图 
下图说明了 DONE 和 ERROR 参数的特性（取决于 REQ 和 R 的输入电路）。

说明

输入 REQ 通过沿来触发。输入 REQ 上的一个上升沿便足够。而不必在整个发送操作期间保

持信号状态“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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规则

说明

P_PRT341  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

说明

必须先完成 P_PRT341  指令的 CP-CPU 启动例程，然后 CP 341 才能执行 CPU 从 STOP 切换到 
RUN 之后触发的作业。在此期间启动的作业不会丢失。 启动协调完成后，会将该作业发送至 
CP 341。

V24_STAT_340/V24_STAT： 读取来自 RS232C 接口的伴随信号 (S7-300, S7-400)

说明

V24_STAT_340 (CP 340) / V24_STAT (CP 341)  指令从 CP 34x 读取 RS 232C 伴随信号，并使

用户可以在块参数中使用它们。 可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 
V24_STAT_340 / V24_STAT  指令。

每次调用该指令（循环轮询）时，都会更新 RS 232C 伴随信号。 CP 34x 以 20 ms 的时间间

隔更新 I/O 状态。输入/输出会持续更新而不受此约束。

不影响二进制结果 BR。 该指令不会输出错误消息。

参数 LADDR 用于选择要寻址的 CP 34x。

参数

参数 声明 数据类型 说明

LADDR INPUT INT CP 34x 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DTR_OUT OUTPUT BOOL 数据终端准备就绪，

CP 34x 准备就绪

（CP 34x 输出）

DSR_IN OUTPUT BOOL 数据集准备就绪，

通信伙伴准备就绪

（CP 34x 输入）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8591



参数 声明 数据类型 说明

RTS_OUT OUTPUT BOOL 请求发送，

CP 34x 准备发送

（CP 34x 输出）

CTS_IN OUTPUT BOOL 允许发送，

通信伙伴可从 CP 34x 接收数据（对 CP 34x 
的 RTS = ON 的响应）

（CP 34x 输入）

DCD_IN OUTPUT BOOL 数据载体检测，

接收信号电平

（CP 34x 输入）

RI_IN OUTPUT BOOL 振铃指示器，

振铃指示器

（CP 34x 输入）

数据区中的分配

V24_STAT_340 / V24_STAT  指令不占用任何数据区。

规则

说明

检测信号更改需要 小脉冲宽度。 CPU 循环时间、CP 34x 上的更新时间以及通信伙伴的响

应时间是起决定作用的变量。

V24_SET_340/V24_SET： 将伴随信号写入 RS232C 接口 (S7-300, S7-400)

说明

可以通过指令 V24_SET_340 (CP 340) / V24_SET (CP 341) 的参数输入来设置或复位接口输

出。 可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 V24_SET_340 / V24_SET 指
令。

不影响二进制结果 BR。 该指令不会输出错误消息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 LADDR 用于选择要寻址的 CP 34x。

参数

参数 声明 数据类型 说明

LADDR INPUT INT CP 34x 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

RTS INPUT BOOL 请求发送，

CP 34x 准备发送

（控制 CP 34x 输出）

DTR INPUT BOOL 数据终端准备就绪，

CP 34x 准备就绪

（控制 CP 34x 输出）

数据区中的分配

V24_SET_340 / V24_SET 指令不占用任何数据区。

STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

事件类别

事件类别 含义

0 CP 启动

1 CP 硬件故障

2 错误正在初始化

3 指令参数分配错误

4 CP 在 CP - CPU 数据通信中检测到错误

5 执行 CPU 作业时出错

6 执行伙伴作业时出错（仅针对 RK 512）
7 发送错误

8 接收错误

9 从互连伙伴接收到有错误的响应消息帧或错误消息帧

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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事件类别 含义

10 (0AH) CP 检测到伙伴的响应消息帧中有错误

30 (1EH) CP 和 CPU 之间的通信错误

STATUS 参数

错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

0003 已应用 PtP 参数 -
0004 参数已经位于 CP 上（定时器匹配） -
0007 CPU 状态切换至 STOP -
0008 CPU 状态切换至 RUN/STARTUP -
0101 测试 CP 的操作系统 EPROM 时出现故

障

CP 有故障；更换 CP。

0102 CP 的 RAM 测试出错

0103 CP 的请求接口有故障

0110 CP 固件中出现故障 关闭模块然后再打开。如果需要，可以

更换模块。

020F 开始进行参数通信时检测到无效的参

数分配。无法将接口参数化。

纠正无效参数然后重新启动。

0301 源/目标数据类型无效，或区域不存在

（起始地址、长度）

DB 无效或无 DB（例如 DB 0），或者

其它数据类型无效或缺少

处理器间通信字节号无效或

处理器间通信标志位号无效，或未选

择“S”或“F”（对于 P_SND_RK 指令）

检查 CPU 和 CP 上的参数分配，并根据

需要进行纠正。

仅 RK 512：伙伴在帧报头中返回无效

的参数。

检查 CPU 和 CP 的参数；可以创建块。

请参阅请求表以获得有效数据类型。

仅 RK 512：伙伴在消息帧头中提供的

参数不正确。

0403 数据类型不正确、未知或非法 检查程序，例如，查找指令中的错误参

数分配。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

0407 在 CPU 和 CP 之间进行数据传输时出错 如果错误消息仍然存在，检查在用户程

序中调用的指令的参数分配。

如果一通电便出现该错误，则说明与 
CPU 的连接此时尚未建立。如果使用 
3964R 程序和 ASCII 驱动程序，则接收 
CP 341 的数据传输将不断重复，直到数

据传输至 CPU 为止。如果使用 
RK 512，则该请求将得到否定确认并且

必须在用户程序中重复。 
如果在激活的数据传输期间偶尔出现该

消息，则 CPU 有时可能无法接受该数

据。如果使用 3964R 程序和 ASCII 驱动

程序，则接收 CP 341 的数据传输将不

断重复，直到数据传输至 CPU 为止。如

果使用 RK 512，则该请求将得到否定确

认并且必须在用户程序中重复。要修正

或避免错误，应提高在用户程序中对 
P_RCV_RK 指令的调用率。

0408 在 CPU 和 CP（接收方）之间传输数据

时出错

 

• CPU 暂时过载，请求不断重复 • 减少通信调用次数

• 例如，由于没有频繁调用接收块而

导致此时无法访问 CPU 的数据区。

• 提高接收块的调用率

• 例如，由于暂时禁用接收块 
(EN=false) 而导致此时无法访问 
CPU 的数据区。

• 检查接收块被禁用的时间是否过长

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

0409 不能接收数据。在 CPU 和 CP（接收

方）之间传输数据时出错。不能接收

数据。多次尝试后，将在 10 s 后取消

该请求，因为

 

• 未调用接收块。 • 检查您的用户程序以确定是否正在

执行接收块。

• 接收块已禁用。 • 检查接收块是否已禁用。

• 无法访问 CPU 的数据区。 • 检查要向其传输数据的数据区是否

可用。

• CPU 中的数据区长度不足。 • 检查数据区的长度。

040A 在 CPU 和 CP 之间进行数据传输时出

错。数据传输因 RESET 而取消，原

因：

• 目标 DB 不可用

• 目标 DB 过短

• 在指令中置位 RESET 位

在用户程序中创建目标 DB，或者增加

现有目标 DB 的长度。

 0501 由于 CP 重新启动而导致当前请求中止。 POWER ON 期间无可用帮助。在编程设

备中更改 CP 的参数时，您应先确保当

前没有来自 CPU 的其它请求正在运行，

然后再写入接口。

0502 不允许在此 CP 操作模式（例如，未参

数化设备接口）下执行作业

设置设备接口的参数。

0505 仅适用于打印机驱动程序：

带有消息文本的系统数据块在 CP 上不

可用

使用参数分配软件组态消息文本，然后

执行暖启动。

0506 仅适用于打印机驱动程序：

消息文本不可用

使用参数分配软件组态消息文本，然后

执行暖启动。

0507 仅适用于打印机驱动程序：

消息文本过长

编辑消息文本，使其长度小于 150 个字

符（或当其中包含变量时，长度不超过 
250 个字符）。

0508 仅适用于打印机驱动程序：

转换指令过多

已组态的转换指令多于变量。没有关联

变量的转换指令将被忽略。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

0509 仅适用于打印机驱动程序：

变量过多

已组态的变量多于转换指令。没有关联

转换指令的变量将不会被输出。

050A 仅适用于打印机驱动程序：

未知转换指令

检查转换指令。在打印输出中，未定义

或不受支持的转换指令将被替换为 
******。

050B 仅适用于打印机驱动程序：

未知控制指令

检查控制指令。未定义或不受支持的控

制指令将被忽略。而且控制指令也不会

作为文本输出。

050C 仅适用于打印机驱动程序：

转换指令不可执行

检查转换指令。无法执行的转换指令在

打印输出中按照定义的宽度输出，其余

的有效转换指令或默认部分显示为 * 字
符。

050D 仅适用于打印机驱动程序：

转换指令的宽度过小或过大

根据变量在基于文本的显示类型（A、
C、D、S、T、Y、Z）中的 大可用字

符数，纠正转换指令中变量的指定宽

度。仅当打印输出中显示的字符数超过

指定的宽度时，文本才会在此宽度截

断。在其它所有情况下，会根据宽度输

出 * 字符。

050E 仅适用于 ASCII 驱动程序：

发送时出错。定义的文本结束字符在

允许的 大长度内未出现，或在自动

添加情况下超出允许的 大传输长度。

在传输缓冲区中的所需点处扩展文本结

束字符，或选择一个较短的帧长度来进

行自动添加。

0514 指定的起始地址对于所需的数据类型

过高，或者起始地址或 DB/DX 号过低。

参考请求表以获取可在程序中指定的允

许的起始地址和 DB/DX 号。

0515 仅 RK 512：
在处理器间通信标志中指定的位号不

正确。

允许的位号为：0 到 7

0516 仅 RK 512：
指定的 CPU 号过高。 

允许的 CPU 号为：无，0、1、2、3 或 
4

0517 大于 1 千字节的传输长度对于 CP 过
长，或者长度对于接口参数过短。

将该请求分为多个较短的请求。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

051A 仅 RK 512：
发送命令消息帧时出错

已将关联的程序号输入 STATUS 中。

请参阅解决方法获取先前的错误编号。

051B 仅适用于打印机驱动程序：

精度无效

纠正转换指令中的指定精度。初始化精

度时会在精度前带一个点前 ，以标识

和限制宽度（例如，“.2”表示输出小数

并且是两位小数）。精度仅与显示类型 
A、D、F 和 R 有关，否则忽略精度。

051C 仅适用于打印机驱动程序：

变量无效

（变量长度不正确/类型不正确）

纠正指定的变量。相应的表格指明了每

种显示类型可能具有的数据类型。

051E 仅适用于打印机驱动程序：

此作业发送的“行结束序列”（即 
$R/$L/$N）不（再）适合（初始）页

面。

增加页面长度，减少行数（或换行符）

或分数页进行打印输出。

0601 第 1 个命令字节出错（非 00 或 FFH）伙伴上的头布局错误。可以在传输线路

中互连接口测试器来调试该伙伴设备。

0602 第 3 个命令字节中出错（非 A、0 或 
FFH）

伙伴上的头布局错误。可以在传输线路

中互连接口测试器来调试该伙伴设备。

0603 在有后续帧的情况下，第 3 个命令字节

出错（与第 1 个帧的命令不同）

伙伴上的头布局错误。可以在传输线路

中互连接口测试器来调试该伙伴设备。

0604 第 4 个命令字节出错（命令字母不正

确）

伙伴上的报头布局错误，或 CP 上不允

许使用已请求的命令组合。检查允许的

命令。可以在传输线路中互连接口测试

器来调试该伙伴设备。

0605 在有后续帧的情况下，第 4 个命令字节

出错（与第 1 个帧的命令不同）

伙伴上的头布局错误。可以在传输线路

中互连接口测试器来调试该伙伴设备。

0606 第 5 个命令字节出错（DB 号不允许） 请参见请求表，以获得允许的 DB 号、

起始地址或长度。

0607 第 5 个或第 6 个命令字节中出错（起始

地址过高）

请参见请求表，以获得允许的 DB 号、

起始地址或长度。

0608 第 7 个或第 8 个命令字节中出错（长度

不允许）

从请求表中获取允许的 DB/DX 号、起始

地址或长度。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

0609 第 9 个和第 10 个命令字节出错（此数

据类型的协调标志非法或位号过大）。

伙伴上的头布局错误。从请求表中查找

何时允许使用协调标志。

060A 第 10 个命令字节出错（CPU 号非法）伙伴上的头布局错误。

060B SEND 消息帧的长度超过/短于预期长度

（接收的数据多于/少于消息帧头中宣称

的数目）。

需要在伙伴处进行纠正

060C FETCH 命令消息帧收到用户数据。 需要在伙伴处进行纠正

060D CP 在无效工作模式下收到消息帧：  
• CPU 和 CP 之间的接收连接未建立或

尚未正确设置。

• 检查寻址的连接的参数分配

• CP 启动尚未完成 • 仅在 CP 启动期间才会出现这种错误

消息。重复请求。

• 接收 CPU 处于 STOP 模式 • 将 CPU 切换回 RUN 模式，并重复该

请求。

• 当前正在分配用于接口的参数 • 这是一个临时错误。重复请求。

060E 伙伴的同步故障

• 在发送响应消息帧之前收到新（连

续）命令消息帧。

• 预计收到第 1 个命令帧，而到达的

是后续帧。

• 预计收到后续命令，而到达的是第 
1 个帧。

在您自己的自动化系统重新启动（在使

用长消息帧的情况下）或伙伴的自动化

系统重新启动后，可能会报告该错误。

这些是正常的系统启动行为。

如果错误状态仅被伙伴识别，则操作过

程中也可能导致产生这种错误。

否则，必须认为伙伴设备方出错。如果

命令长度小于 128 字节，则不会发生该

错误。

060F DB 被协调功能锁定 在本地程序中：处理完 后一个传输数

据后复位处理器间通信标志。

在伙伴程序中：重复请求

0610 收到的消息帧过短（如果是连续消息

帧或响应消息帧，长度小于 4 个字节；

如果是命令消息帧，长度小于 10 个字

节）

可以在传输线路中互连接口测试器来调

试该伙伴设备。

0611 帧长度与在报文报头中指定的长度不

一致。

可以在传输线路中互连接口测试器来调

试该伙伴设备。

指令
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

0612 发送（连续）响应消息帧时出错。已

预先及时将关联的程序错误编号输入 
STATUS 中。

请参阅解决方法以获取预先及时在 
STATUS 中输入的错误编号。

 0701 发送首个重复：

• 传输帧时检测到错误，或

• 伙伴设备通过否定确认字符 (NAK) 
请求一次重复发送。

重复并不是错误，但其可以指示数据链

路上是否存在干扰或伙伴设备是否已发

生故障。如果达到 大重复数后仍未传

输消息帧，则会输出一个表明已发生第 
1 个错误的错误编号。

0702 仅适用于 3964(R)：
建立连接时出错：

发送 STX 之后，接收到 NAK 或任何其

它代码（DLE 或 STX 除外）。

可以使用数据链接中互连的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0703 仅适用于 3964(R)：
超过确认延时时间 (QVZ)： 
发送 STX 之后，伙伴在确认延时时间

内没有响应。

例如，伙伴设备过慢或尚未准备好接

收，或者传输线路出现断路。可以在传

输线路中互连接口测试器来调试该伙伴

设备。

0704 仅适用于 3964(R)：
由伙伴终止：

在发送期间接收到来自伙伴的一个或

多个代码。 

检查伙伴是否也指示错误，可能的原因

包括并未收到所有已传输的数据（例

如，传输线路断路）、致命错误未决或

伙伴设备发生故障。如有必要，请使用

切换到传输线路的接口测试设备进行检

查。

0706 仅适用于 3964(R)：
连接结束错误：

• 伙伴在连接结束时以 NAK 或一个随

机字符串（DLE 除外）拒绝了帧，

或

• 过早收到确认字符 (DLE)。

检查伙伴是否也指示错误，可能的原因

包括并未收到所有已传输的数据（例

如，传输线路断路）、致命错误未决或

伙伴设备发生故障。如有必要，请使用

切换到传输线路的接口测试设备进行检

查。

0707 仅适用于 3964(R)：
连接结束时超出确认延时时间，或发

送帧后超出响应监视时间：

用 DLE ETX 终止连接后，在确认延时时

间内没有收到伙伴的响应。

伙伴设备过慢或发生故障。如有必要，

请使用切换到传输线路的接口测试设备

进行检查。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

0708 仅 ASCII 驱动程序和打印机驱动程序：

XON 或 CTS = ON 的等待时间已结束。

通信伙伴有故障、太慢或已离线。检查

通信伙伴，或在需要时更改参数。

0709 无法尝试连接。超出允许的连接尝试

次数。

检查接口电缆或传输参数。

还要检查伙伴设备上是否正确组态了 
CPU 和 CP 之间的接收功能。

070A 不能传输数据。超出允许的传输尝试

次数。

检查接口电缆或传输参数。

0801 期待首个重复：

在接收消息帧时检测到错误，因此 CP 
通过否定确认 (NAK) 请求伙伴重复发

送。

重复并不是错误，但其可以指示数据链

路上是否存在干扰或伙伴设备是否已发

生故障。如果达到 大重复数后仍未传

输消息帧，则会输出一个表明已发生第 
1 个错误的错误编号。

0802 仅适用于 3964(R)：
建立连接时出错：

• 在空闲模式下，收到了一个或多个

随机代码（NAK 或 STX 除外），或

• 收到 STX 后，伙伴在没有等待响应 
DLE 的情况下发送了更多字符。

伙伴通电后：

• 在伙伴接通电源时，CP 接收到未定

义的字符。

可以使用切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0805 仅适用于 3964(R)：
接收时出现逻辑错误：

收到 DLE 后，又收到一个随机字符

（DLE 或 ETX 除外）。

检查伙伴是否总是复制帧报头和数据字

符串中的 DLE，或连接是否用 DLE ETX 
终止。可以使用切换到传输线路的接口

测试设备检查伙伴设备的故障。

0806 超过字符延时时间 (ZVZ)：
• 在字符延时时间内未收到两个连续

字符，或

仅适用于 3964(R)：
• 在字符延迟时间内，未收到在建立

连接时发送 DLE 后的第 1 个字符。

伙伴设备过慢或发生故障。可以在传输

线路中互连接口测试器来查看是否是这

种情况。

指令
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

0808 仅适用于 3964(R)：
块检查字符 (BCC) 中出错：

内部计算的 BCC 的值与在终止连接时

伙伴接收到的 BCC 不匹配。

检查连接是否被严重破坏；此时也可以

不时地查看错误代码。可以使用切换到

传输线路的接口测试设备检查伙伴设备

的故障。

080A 没有可用的空闲接收缓冲区：

没有可用于接收数据的缓冲区空间。

提高 P_RCV_RK 指令的调用率。

080C 传输错误：

• 检测到发送错误（奇偶校验错误/停
止位错误/上溢错误）。

仅适用于 3964(R)：
• 如果在空闲模式下收到一个损坏的

字符，则会立即报告错误，以便可

以及早检测到传输线路上的干扰。

仅针对 RK 512 和 3964(R)：
• 如果在发送或接收操作过程中发生

此错误，则启动重复操作。

数据链路上的干扰造成帧重复，因此降

低了用户数据吞吐量。漏检错误的风险

也会增加。更改系统设置或电缆接线。

检查通信伙伴的连接电缆，或验证双方

设备对波特率、奇偶校验和停止位数的

设置是否匹配。

080D BREAK：
到伙伴的接收线路断路。

重新连接或接通伙伴电源。

0815 CP 和通信伙伴之间的传输尝试次数的

设置存在差异。

将通信伙伴的传送尝试次数设置为与 
CP 相同。可以在传输线路中互连接口测

试器来调试该伙伴设备。

0816 接收消息帧的长度超过指定的 大长

度。

需要在伙伴处进行纠正

0818 仅适用于 ASCII 驱动程序：

DSR = OFF 或 CTS = OFF
在传输之前或传输期间，伙伴已将 DSR 
或 CTS 信号切换为“OFF”。
检查伙伴对 RS 232C 伴随信号的控制。

0902 仅适用于 RK 512：
伙伴方的存储器访问错误（存储器不

存在）

使用 SIMATIC S5 作为伙伴：

• 状态字区域不正确，或

• 数据区不存在（DB/DX 除外），或

• 数据区太短（DB/DX 除外）

检查伙伴是否具有所需的数据区以及该

区是否足够大，或检查已调用的系统函

数块的参数。

检查系统函数块上指定的长度。

指令
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

0903 仅适用于 RK 512：
伙伴方的 DB/DX 访问错误（DB/DX 不
存在或太短）

使用 SIMATIC S5 作为伙伴：

• DB/DX 不存在，或

• DB/DX 太短，或

• DB/DX 号不被允许

FETCH 请求超出允许的源区域

检查伙伴是否具有所需的数据区以及该

区是否足够大，或检查已调用的系统函

数块的参数。

检查系统函数块上指定的长度。

0904 仅适用于 RK 512：
伙伴报告“请求类型非法”。

伙伴发生故障，因为 CP 从不输出系统

命令。

0905 仅适用于 RK 512：伙伴错误或伙伴为 
SIMATIC S5：
• 源类型/目标类型不被允许，或

• 伙伴可编程控制器中发生存储器错

误，或

• 通知伙伴的 CP/CPU 时出错，或

• 伙伴可编程控制器处于 STOP 模式

检查伙伴是否可以传输所需的数据类

型。

检查伙伴的硬件结构。

将伙伴可编程控制器的模式选择器开关

设置为 RUN。

0908 仅适用于 RK 512：
伙伴检测到同步错误：

帧顺序错误。

在重新启动您自己的或伙伴的可编程控

制器时可能发生该错误。这是正常的系

统启动行为。不需要进行任何纠正。在

运行过程中，此错误也可能会作为前一

个错误的结果而出现。否则，您可以假

设错误出现在伙伴设备一方。

0909 仅适用于 RK 512：
在伙伴处 DB/DX 被协调标志锁定

在伙伴程序中：处理完 后一个传输数

据后复位协调存储器！ 
在您自己的程序中：重复请求。

090A 仅适用于 RK 512：
伙伴检测到消息帧头中有错误：报头

中的第 3 个命令字节错误

检查错误是由干扰引起的还是由伙伴处

的故障引起的。可以在传输线路中互连

接口测试器来查看是否是这种情况。

090B 仅适用于 RK 512：
消息帧头中的错误：报头中的第 1 个或

第 4 个命令字节不正确

检查错误是由干扰引起的还是由伙伴处

的故障引起的。可以在传输线路中互连

接口测试器来查看是否是这种情况。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

090C 仅适用于 RK 512：
伙伴检测到不正确的消息帧长度（总

长）。

检查错误是由干扰引起的还是由伙伴处

的故障引起的。可以在传输线路中互连

接口测试器来查看是否是这种情况。

090D 仅适用于 RK 512：
尚未重新启动伙伴。

重新启动伙伴可编程控制器或将 CP 上
的模式选择器开关设置为 RUN。

090E 仅适用于 RK 512：
在响应消息帧中收到的错误编号未知。

检查错误是由干扰引起的还是由伙伴处

的故障引起的。可以在传输线路中互连

接口测试器来查看是否是这种情况。

0A01 仅适用于 RK 512：
伙伴的同步错误，原因：

• 响应帧不含请求

• 在发送后续帧之前收到响应帧

• 发送初始消息帧后收到连续响应消

息帧

• 发送后续帧后收到第一个响应帧

在使用长帧的情况下重新启动您自己的

编程设备，或者重新启动伙伴的编程设

备后，会报告该错误。这是正常的系统

启动行为。不需要进行任何纠正。

如果错误状态仅被伙伴识别，则操作过

程中也可能导致产生这种错误。

否则，您可以假设错误出现在伙伴设备

一方。如果命令长度小于 128 字节，则

不会发生该错误。

0A02 仅 RK 512：收到的响应消息帧的结构

中有错误（第 1 个字节不是 00 或 FF）
可以使用切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0A03 仅 RK 512：收到的响应消息帧的数据

量过多或过少。

可以使用切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0A04 仅 RK 512：SEND 请求的响应消息帧

与数据一起到达。

可以使用切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0A05 仅 RK 512：在监视时间内没有收到伙

伴的响应消息帧。

伙伴设备速度是否太慢？此错误也经常

作为前一个错误的结果而显示。例如，

在发送 FETCH 消息帧后可以显示程序接

收错误（事件类别 8）。原因：由于存

在干扰，无法接收响应帧，并且监视时

间结束。如果在伙伴能对 后收到的 
FETCH 帧响应之前重新启动该伙伴，也

可能发生此错误。

1E0D 作业因暖启动、热启动或复位而终止  

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#..
.)

说明 解决方法

1E0E 调用 RD_REC SFC 时发生静态错误。背

景数据块的 SFCERR 变量中提供 SFC 的
返回值 RET_VAL 用于进行评估。

从背景数据块装载 SFCERR 变量。

1E0F 调用 WR_REC SFC 时发生静态错误。背

景数据块的 SFCERR 变量中提供 SFC 的
返回值 RET_VAL 用于进行评估。

从背景数据块装载 SFCERR 变量。

1E41 在指令参数 LEN 中指定的字节数无效 值必须在 1 到 4096 个字节的范围内。

1E42 P_PRINT_RK 指令：

不允许为指针 DB 中的变量或格式字符

串指定的字节数小于要求的长度。

必须指定一个允许的长度：

变量 32 个字节，格式字符串 150 个字

节。

1E43 P_PRINT_RK 指令：

指针不可用于格式字符串。

为指针 DB 中的格式字符串输入数据块

编号和数据字编号。

说明

仅当 ERROR 位也被置位时才输出错误消息（作业已取消但有错误）。在所有其它情况下，

STATUS 字均为零。

调用 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量

可以调用 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量，以便获得有关待定事件类别 30 错误、14 (1E0EH) 或 
15 (1E0FH) 的更多详细信息。 
仅可以通过对相应指令的背景数据块的符号访问来装载 SFCERR 或 SFCSTATUS 变量。 
可在系统函数 SFC 58 的“WR_REC：向 I/O 写入数据记录”下以及系统函数 SFC 59 的
“RD_REC：从 I/O 读取数据记录”下找到在 SFCERR 变量中输入的错误消息。

可在系统函数 SFB 52 的“RDREC：读取数据记录”下以及系统函数 SFB 53 的“WRREC：写入

数据记录”下找到在 SFCSTATUS 变量中输入的错误消息。

参见

WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)
RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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RDREC： 读取数据记录 (页 7285)
WRREC： 写数据记录 (页 7288)

PtP 数据链路 CP 440 (S7-300, S7-400)

SEND_440：发送数据 (S7-300, S7-400)

说明 
SEND_440  指令根据 DB_NO、DBB_NO 和 LEN 参数指定的内容将数据块从 DB 传输至 
CP 440。 为进行数据传输，可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 
SEND_440  指令。

操作原理

通过输入 REQ 的上升沿启动数据传输。数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体

取决于数据量。

可通过将参数输入 R 的信号状态设置为“1”在循环中调用 SEND_440  指令。 该设置会取消向 
CP 440 进行的传输，并将 SEND_440  指令复位为初始状态。 仍会将 CP 440 已接收的数据

发送给通信伙伴。 输入 R 的静态信号状态“1”指示数据传输已禁用。

参数 LADDR 指定要寻址的 CP 440 的地址。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”，ERROR 指示错误事件。如果发生错误，会在 STATUS 
中显示相应的事件编号。 如果未发生错误，STATUS 的值为 0。对于 SEND_440  指令的 
RESET，还会输出 DONE 和 ERROR/STATUS。如果出现错误，则复位二进制结果 BR。如果块

已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。传输被禁止。

LADDR INPUT INT CP 440 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

DB_NO INPUT INT 数据块号

发送 DB 号： 
依 CPU 而定，不允许为零

DBB_NO INPUT INT 数据字节号

0 ≤ DBB_NO ≤ 8190 传输的数据，截至数

据字节； 
偏移量依 CPU 而定

LEN INPUT INT 数据长度

1 ≤ LEN ≤ 400，通过字节数指定

DONE1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8614)包含错误信息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8614)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

数据区中的分配 
SEND_440  指令与 I_SEND_440 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。禁止访问背景数

据块中的数据 

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1E0F，可以检查 SFCERR 变量以获得其它详细信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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时序图

下图说明了 DONE 和 ERROR 参数的特性（取决于 REQ 和 R 的输入电路）。

说明

输入 REQ 通过沿来触发。输入 REQ 上的一个上升沿便足够。在整个传输期间，RLO（逻辑

运算结果）不一定必须为“1”。

规则

说明

SEND_440  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8608 编程和操作手册, 11/2022



RECV_440：接收数据 (S7-300, S7-400)

说明

RECV_440  指令根据 DB_NO、DBB_NO 和 LEN 参数指定的内容将数据从 CP 440 传送至 S7 数
据区。 为进行数据传输，可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 
RECV_440  指令。 . 

操作原理

参数 EN_R 处的（静态）信号状态“1”启动对要从 CP 440 读取的数据的检查。 可以通过在参

数 EN_R 处设置信号状态“0”来取消激活的传输。终止已取消的接收请求，同时生成一条错误

消息（STATUS 输出）。 在参数 EN_R 处设置信号状态“0”之后，会禁用接收功能。 数据传输

可能会进行多次调用（程序周期），具体取决于数据量。

如果指令检测到参数 R 的信号状态为“1”，则将取消当前的传输作业，并将 RECV_440  指令

复位为初始状态。 在参数 R 处设置信号状态“1”之后，会禁用接收功能。 
参数 LADDR 用于选择要寻址的 CP 440。
输出 NDR 指示“作业已完成且无错/数据已接收”（已读取全部数据），ERROR 指示错误事

件。如果发生错误，会在 STATUS 中显示相应的事件编号。 如果未发生错误，STATUS 的值为 
0。对于 RECV_440  指令的 RESET，还会输出 NDR 和 ERROR/STATUS（参数 LEN == 16#00）。

如果出现错误，则复位二进制结果 BR。如果块已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数

参数 声明 数据类型 说明

EN_R INPUT BOOL 启用数据读取

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。接收被禁止。

LADDR INPUT INT CP 440 的起始地址

可以在 STEP 7 的组态表中找到基地址。

DB_NO INPUT INT 数据块号

接收数据块号：

依 CPU 而定，不允许为零

DBB_NO INPUT INT 数据字节号

偏移量依 CPU 而定

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

NDR1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错，数据已接收

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8614)包含错误信息。

LEN1 OUTPUT INT 已接收消息帧的长度

1 ≤ LEN ≤ 400，通过字节数指定

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8614)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

数据区中的分配

RECV_440  指令与 I_RECV_440 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。禁止访问背景数

据块中的数据 

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1E0E，可以检查 SFCERR 变量以获得其它详细信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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时序图

下图说明了 NDR、LEN 和 ERROR 参数的特性（取决于 EN_R 和 R 的输入电路）。

说明

必须将输入 EN_R 设置为静态信号状态“1”。在接收请求的持续时间内，必须给参数 EN_R 提
供逻辑运算结果“1”。

规则

说明

RECV_440  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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RES_RECV：删除接收缓冲区 (S7-300, S7-400)

说明

RES_RECV  指令会清除 CP 440 的整个输入缓冲区。存储器中的所有消息帧都将被丢弃。 会
保存调用 RES_RECV  指令时接收到的消息帧。

操作原理

输入 REQ 上的上升沿可启用该指令。该作业可以跨多次调用（程序周期）运行。

通过将参数输入 R 的信号状态设置为“1”，可在循环中调用 RES_RECV  指令。 该动作会取消

删除操作，并将 RES_RECV  指令复位为初始状态。 
参数 LADDR 指定要寻址的 CP 440 的地址。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”，ERROR 指示错误事件。如果发生错误，会在 STATUS 
中显示相应的事件编号。如果未发生错误，STATUS 的值为 0。对于 RES_RECV  指令的 RESET，
还会输出 DONE 和 ERROR/STATUS。如果出现错误，则复位二进制结果 BR。如果块已完成且

无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数 

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。传输被禁

止。

LADDR INPUT INT CP 440 的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DONE1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00；
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8614)包含错误信

息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8614)包含错误信息。

1 参数在下次调用指令之前可用！

数据区中的分配

RES_RECV 指令与 I_RES_RECV 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据

块中的数据 

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1E0F，可以检查 SFCERR 变量以获得其它详细信息。

时序图

下图说明了 DONE 和 ERROR 参数的特性（取决于 REQ 和 R 的输入电路）。

 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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说明

输入 REQ 通过沿来触发。输入 REQ 上的一个上升沿便足够。在整个传输期间，RLO（逻辑

运算结果）不一定必须为“1”。

规则

说明

RES_RECV  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

事件类别

事件类别 含义

0 (0H) CP 启动

2 (02H) 错误正在初始化

5 (05H) 执行 CPU 作业时出错

7 (07H) 发送错误

8 (08H) 接收错误

11 (0BH) 警告

30 (1EH) CP 和 CPU 之间的通信错误

128 (80H) 模块故障

STATUS 参数

错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0001 CP 的初始化完成 -
0003 已应用 PtP 参数 -
0004 参数已经位于 CP 上（定时器匹配） -
0007 CPU 状态切换至 STOP -

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0008 CPU 状态切换至 RUN/STARTUP -
0201 无参数

参数存储器为空或含有未知内容

装载接口参数。

0204 不允许的字符帧 更正不允许的参数分配，将参数装载到

模块上，然后执行一次冷启动。

0205 不允许的传输速率 更正不允许的参数分配，将参数装载到

模块上，然后执行一次冷启动。

020F 开始进行参数通信时检测到无效的参

数分配。无法将接口参数化。

纠正无效参数然后重新启动。

0212 不允许的

• 监视时间

• 字符延时时间

仅适用于 3964(R)：
• 确认延时

更正不允许的参数分配，将参数装载到

模块上，然后执行一次冷启动。

0501 由于 CP 重新启动而导致当前请求中

止。

POWER ON 期间无可用帮助。在编程设

备中更改 CP 的参数时，您应先确保当

前没有来自 CPU 的其它请求正在运行，

然后再写入接口。

0502 不允许在此 CP 操作模式（例如，未

参数化设备接口）下执行作业

设置设备接口的参数。

050E • 帧长度无效

或

• 帧长度 > 400 个字节。缩短消息帧长

度

或

• 在允许的 大长度范围内没有出

现设置的文本结束字符。

• 在发送缓冲区中期望的位置处添加

文本结束字符。

0517 大于 400 字节的传输长度超出 CP 容
量。

将作业分成多个短作业。

051D 发送/接收作业因下列原因中断：

• 通信块复位

• 参数分配

重复通信块的调用。

0522 已启动一项新的 SEND 作业，尽管老

的作业尚未完成。

只有当老作业的完成状态为 DONE 或 
ERROR 时，才能启动新的 SEND 作业。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0701 仅适用于 3964(R)：
发送首个重复：

• 传输帧时检测到错误，或

• 伙伴设备通过否定确认字符 
(NAK) 请求一次重复发送。

重复并不是错误，但其可以指示数据链

路上是否存在干扰或伙伴设备是否已发

生故障。如果达到 大重复数后仍未发

送消息帧，则会输出一个描述发生的第 
1 个错误的错误编号。

0702 仅适用于 3964(R)：
建立连接时出错：

发送 STX 之后，接收到 NAK 或任何

其它代码（DLE 或 STX 除外）。

可以使用一个切换到传输线路的接口测

试设备检查伙伴设备的故障。

0703 仅适用于 3964(R)：
超过确认延时时间 (QVZ)： 
发送 STX 之后，伙伴在确认延时时间

内没有响应。

例如，伙伴设备太慢或者未准备好进行

接收，或者发送线路上存在断路。可以

使用一个切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0704 仅适用于 3964(R)：
由伙伴终止：

在发送期间接收到来自伙伴的一个或

多个代码。 

检查伙伴是否也指示错误，可能的原因

包括并未收到所有已传输的数据（例

如，传输线路断路）、致命错误未决或

伙伴设备发生故障。可以在传输线路中

互连接口测试器来检查状态。

0705 仅适用于 3964(R)：
发送时出现否定确认

检查伙伴是否也指示了错误；有可能它

还未收到所有的传输数据（例如，由于

数据链路中断），或者因为致命错误有

待解决，或者伙伴设备的特性出现故

障。可以在传输线路中互连接口测试器

来检查状态。

0706 仅适用于 3964(R)：
连接结束错误：

• 伙伴在连接结束时以 NAK 或一个

随机字符串（DLE 除外）拒绝了

帧，或

• 过早收到确认字符 (DLE)。

检查伙伴是否也指示错误，可能的原因

包括并未收到所有已传输的数据（例

如，传输线路断路）、致命错误未决或

伙伴设备发生故障。可以在传输线路中

互连接口测试器来检查状态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0707 仅适用于 3964(R)：
连接结束时超出确认延时时间，或发

送帧后超出响应监视时间：

用 DLE ETX 终止连接后，在确认延时

时间内没有收到伙伴的响应。

伙伴设备有故障或太慢。可以在传输线

路中互连接口测试器来检查状态。

0708 仅适用于 ASCII 驱动程序：

XON 或 CTS = ON 的等待时间已结

束。

通信伙伴有故障、太慢或已离线。检查

通信伙伴，或在需要时更改参数。

0709 仅适用于 3964(R)：
无法尝试连接。超出允许的连接尝试

次数。

检查接口电缆或传输参数。

还要检查伙伴设备上是否正确组态了 
CPU 和 CP 之间的接收功能。

070A 仅适用于 3964(R)：
不能传输数据。超出允许的传输尝试

次数。

检查接口电缆或传输参数。

070B 仅适用于 3964(R)：
由于两个伙伴均为高优先级，因此无

法解决初始化冲突。

更改参数分配。

070C 仅适用于 3964(R)：
由于两个伙伴均为低优先级，因此无

法解决初始化冲突。

更改参数分配。

0801 仅适用于 3964(R)：
期待首个重复：

在接收帧时检测到错误，因此 CP 通
过否定确认 (NAK) 请求伙伴重复发

送。

重复并不是错误，但其可以指示数据链

路上是否存在干扰或伙伴设备是否已发

生故障。如果达到 大重复数后仍未发

送消息帧，则会输出一个描述发生的第 
1 个错误的错误编号。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0802 仅适用于 3964(R)：
建立连接时出错：

• 在空闲模式下，收到了一个或多

个随机代码（NAK 或 STX 除
外），或

• 收到 STX 后，伙伴在没有等待响

应 DLE 的情况下发送了更多字符。

伙伴通电后：

• 在伙伴接通电源时，CP 接收到未

定义的字符。

可以在传输线路中互连接口测试器来检

查伙伴设备的错误响应。

0805 仅适用于 3964(R)：
接收时出现逻辑错误：

收到 DLE 后，又收到一个随机字符

（DLE 或 ETX 除外）。

检查伙伴是否总是复制帧报头和数据字

符串中的 DLE，或连接是否用 DLE ETX 
终止。可以在传输线路中互连接口测试

器来检查伙伴设备的错误响应。

0806 超过字符延时时间 (ZVZ)：
• 在字符延时时间内未收到两个连

续字符，或

仅适用于 3964(R)：
• 在字符延迟时间内，未收到在建

立连接时发送 DLE 后的第 1 个字

符。

伙伴设备有故障或太慢。可以在传输线

路中互连接口测试器来检查状态。

0807 帧长度非法：

收到长度为零的帧。

收到长度为零的帧不是错误。

检查通信伙伴为何发送不含用户数据的

消息帧。

0808 仅适用于 3964(R)：
块检查字符 (BCC) 中出错：

内部计算的 BCC 的值与在终止连接

时伙伴接收到的 BCC 不匹配。

检查连接是否被严重破坏；此时也可以

不时地查看错误代码。可以在传输线路

中互连接口测试器来检查伙伴设备的错

误响应。

0809 仅适用于 3964(R)：
已超过块重复的等待时间

在通信伙伴方声明一个与 CP 440 相同

的块等待时间。可以使用数据链路中互

连的接口测试设备检查通信伙伴的故

障。

080A 没有可用的空闲接收缓冲区：

没有可用于接收数据的缓冲区空间。

提高 RECV_440 指令的调用率。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

080C 传输错误：

• 检测到发送错误（奇偶校验错误/
停止位错误/上溢错误）。

仅适用于 3964(R)：
• 如果在空闲模式下收到一个损坏

的字符，则会立即报告错误，以

便可以及早检测到传输线路上的

干扰。

仅适用于 3964(R)：
• 如果在发送或接收操作过程中发

生此错误，则启动重复操作。

数据链路上的干扰造成帧重复，因此降

低了用户数据吞吐量。漏检错误的风险

也会增加。更改系统设置或电缆接线。

检查通信伙伴的连接电缆，或验证双方

设备对波特率、奇偶校验和停止位数的

设置是否匹配。

080D BREAK：
到伙伴的接收线路断路。

重新连接或接通伙伴电源。

080E 当没有启用流控制时接收缓冲区溢

出。

提高用户程序中对接收指令的调用率，

或组态带有流量控制的通信的参数。

0810 奇偶校验错误 检查通信伙伴的连接电缆，或验证双方

设备对波特率、奇偶校验和停止位数的

设置是否匹配。

0811 字符帧错误 检查通信伙伴的连接电缆，或验证双方

设备对波特率、奇偶校验和停止位数的

设置是否匹配。

更改系统设置或电缆接线。

0812 仅适用于 ASCII 驱动程序：

在 CP 发送 XOFF 或将 CTS 设置为 
OFF 后，收到了更多字符。

重新为通信伙伴分配参数，或者在 CP 
中更快地处理数据。

0814 仅适用于 ASCII 驱动程序：

由于未使用流控制，导致一个或多个

消息帧丢失。

尽可能多地使用流控制。使用整个接收

缓冲区。将基本参数中的“对 CPU 
Stop 的响应”参数设置为“继续”。

0816 接收消息帧的长度超过指定的 大长

度。

需要在伙伴处进行纠正

0820 调用 RD_REC SFC 时发生静态错误。

背景数据块的 SFCERR 变量中提供 
SFC 的返回值 RET_VAL 用于进行评

估。

分析来自背景数据块的 SFCERR 变量。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0B01 接收缓冲区超过 2/3 更加频繁地调用接收块以避免接收缓冲

区溢出。

8000 未发现模块固件 执行一次固件更新

1E0D • 因冷启动、热启动或复位导致作

业取消，或

• 重复请求。

• 模块固件不存在 • 检查模块是否已插入。

1E0E 调用 RD_REC SFC 时发生静态错误。

背景数据块的 SFCERR 变量中提供 
SFC 的返回值 RET_VAL 用于进行评

估。

从背景数据块装载 SFCERR 变量。

1E0F 调用 WR_REC SFC 时发生静态错误。

背景数据块的 SFCERR 变量中提供 
SFC 的返回值 RET_VAL 用于进行评

估。

从背景数据块装载 SFCERR 变量。

1E41 在指令参数 LEN 中指定的字节数无

效。

将值范围保持为 1 到 400 个字节。

说明

仅当 ERROR 位也被置位时才输出错误消息（作业已取消但有错误）。在所有其它情况下，

STATUS 字均为零。

调用 SFCERR 变量 
您可以通过 SFCERR 变量获取更多关于事件类型 30 中的错误 14 (1E0EH) 和 15 (1E0FH) 的
信息。 
可以从相应指令的背景数据块中装载 SFCERR 变量。 
可在系统函数 SFC 58 的“WR_REC：向 I/O 写入数据记录”下以及系统函数 SFC 59 的
“RD_REC：从 I/O 读取数据记录”下找到在 SFCERR 变量中输入的错误消息。

参见

WR_REC： 向 I/O 写入数据记录 (页 7325)
RD_REC： 从 I/O 读数据记录 (页 7320)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PtP 数据链路 CP 441 (S7-300, S7-400)

通信指令 (S7-300, S7-400)

简介   
CP 441 通过 S7-400 自动化系统的指令进行通信，而不是使用其自身的块进行通信。

S7-400 自动化系统提供了多个可在用户程序中调用的指令，用来启动和控制 CPU 与 CP 441 
通信处理器之间的通信。指令保存在 CPU 的非易失性存储器中。

自动化系统 S7-400 中的指令

下表列出了 S7-400 自动化系统提供的用于 CPU 和 CP 441 之间通信的指令。

表格 4-405 自动化系统 S7-400 中的指令

SFB 含义

BSEND 使用指令 BSEND，可以将数据从 S7 数据范围发送到目标通信伙伴。

BRCV 使用指令  BRCV，可以从通信伙伴接收数据并将其传送到 S7 数据范围。

FETCH 仅 RK 512：使用指令  FETCH，可以从通信伙伴获取数据。

PUT 仅 RK 512：使用指令  PUT，可以将数据发送到具有动态目标地址的通信伙伴。

PRINT 使用指令  PRINT，可以在打印机上打印包含多达四个变量的消息文本。

STATUS 使用指令  STATUS，可以调用通信连接的状态。

更多信息

有关自动化系统 S7-400 中指令的详细说明及其设置，请参见“S7 通信指令概述”。

参见

S7 通信指令概述 (页 8312)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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V24_STAT_441： 读取来自 RS232C 接口的伴随信号 (S7-300, S7-400)

说明 
V24_STAT_441 指令从 CP 441 的接口读取 RS 232C 伴随信号，并使用户可以在块参数中使

用它们。 可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 V24_STAT_441 指令。

操作原理

每次调用该指令（循环轮询）时，都会更新 RS 232C 伴随信号。在 V24_STAT_441 指令中，

通过设置表示运行在该接口上某个连接的“本地 ID”的 ID 来选择接口。

不影响二进制结果 BR。

说明

RS232 C 输入信号 DSR、CTS、DCD 和 RI 的正电压相应映射为指令 V24_STAT_441  的输入

信号 DSR_IN、CTS_IN、DCD_IN  和 RI_IN  的信号状态“1”。 

参数

参数 声明 数据类型 说明

REQ VAR_INPUT BOOL 在上升沿启用传输

ID VAR_INPUT WORD 清除与通信伙伴的通信连接

NDR VAR_OUTPUT BOOL 上升沿表示新接收的数据可用于用户

程序

ERROR VAR_OUTPUT BOOL 上升沿表示出错

STATUS VAR_OUTPUT WORD 包含详细的错误信息或警告

DTR_OUT OUTPUT BOOL 数据终端准备就绪，

CP 441 准备就绪

（CP 441 输出）

DSR_IN OUTPUT BOOL 数据集准备就绪，

通信伙伴准备就绪

（CP 441 输入）

RTS_OUT OUTPUT BOOL 请求以发送，

CP 441 准备就绪进行发送 1

（CP 441 输出）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8622 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 说明

CTS_IN OUTPUT BOOL 允许发送，

通信伙伴准备好从 CP 441 接收数据

（对 CP 441 的 RTS = ON 的响应）

（CP 441 输入）

DCD_IN OUTPUT BOOL 数据载体检测，

接收信号电平

（CP 441 输入）

RI_IN OUTPUT BOOL 环形指示器，

引入调用的指示

（CP 441 输入）

示例

表格 4-406 V24_STAT_441 指令调用示例

STL
 CALL FB 5, DB55
  REQ := DB30.DBX10.0
  ID :=W#16#1000
  NDR := DB30.DBX10.1
  ERROR := DB30.DBX10.2
  STATUS := DB30.DBW20
  DTR_OUT := DB30.DBX30.0
  DSR_IN := DB30.DBX30.1
  RTS_OUT := DB30.DBX30.2
  CTS_IN := DB30.DBX30.3
  DCD_IN := DB30.DBX30.4
  RI_IN := DB30.DBX30.5

V24_SET_441： 将伴随信号写入 RS232C 接口 (S7-300, S7-400)

说明 
可以通过 V24_SET_441  指令的参数输入来设置或复位 CP 441  的接口输出。 可在循环或者

时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 V24_SET_441  指令。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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操作原理

在 V24_SET_441  指令中，通过设置表示运行在该接口上某个连接的“本地 ID”的 ID 来选择

接口。

不影响二进制结果 BR。

参数

参数 声明 数据类型 说明

REQ VAR_INPUT BOOL 在上升沿启用传输

ID VAR_INPUT WORD 清除与通信伙伴的通信连接

DONE VAR_OUTPUT BOOL 在上升沿作业完成且无信号错误

ERROR VAR_OUTPUT BOOL 上升沿表示出错

STATUS VAR_OUTPUT WORD 包含详细的错误信息或警告

RTS INPUT BOOL 请求以发送，

CP 441 准备就绪进行发送

（控制 CP 441 输出）

DTR INPUT BOOL 数据终端准备就绪，

CP 441 准备就绪

（控制 CP 441 输出）

示例

表格 4-407 V24_SET_441  指令调用示例

STL
 CALL FB 6, DB56
  REQ := DB40.DBX10.0
  ID :=W#16#1000
  DONE := DB40.DBX10.1
  ERROR := DB40.DBX10.2
  STATUS := DB40.DBW20
  RTS := DB40.DBX30.2
  DTR := DB40.DBX30.0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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SYSTAT 错误消息区 (S7-300, S7-400)

错误指示区域 SYSTAT 
错误指示区域 SYSTAT 是各个接口都可以使用的错误区（ID 编号）。 SYSTAT 可以记录某接

口上的数据传输期间发生的所有错误/事件。

说明

由于 STATUS 请求与接口上运行的复位请求是异步执行的，因此带有特定 R_ID 的 SFB 无法

被分配给错误消息。 这意味着，尽管 SYSTAT 可以显示接口上发生的错误，但是无法显示触

发了错误的 SFB 调用（R_ID 编号）。

错误/事件

调用 STATUS SFB 时通过 LOCAL 参数的字节 2 到 15 输入 SYSTAT 消息。 除错误字节外（字节 
2），还会显示前 6 个错误/事件。 错误事件 1 是 老的。 
如果出现其它错误事件，则直到删除“老的”条目后才会报告这些事件。 因此必须及时删

除错误指示区域。 在调用 STATUS SFB 时执行该操作。

错误/事件的存储方式如下：

• 字节 0 CP 的工作状态（02H 表示 RUN，05H 表示故障）

• 字节 1 保留

• 字节 2 位 0 -F 在 SYSTAT 中输入错误

位 1 -U 错误上溢

位 2 -B 断线

• 字节 3 保留

• 字节 4/5 事件 1
• 字节 6/7 事件 2
• 字节 8/9 事件 3
• 字节 10/11 事件 4
• 字节 12/13 事件 5
• 字节 14/15 事件 6

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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事件类别

事件类别 含义

1 CP 硬件故障

2 错误正在初始化

3 指令参数分配错误

4 CP 在 CP - CPU 数据通信中检测到错误

5 执行 CPU 作业时出错

6 执行伙伴作业时出错（仅针对 RK 512）
7 发送错误

8 接收错误

9 从互连伙伴接收到有错误的响应消息帧或错误消息帧

10 (0AH) CP 检测到伙伴的响应消息帧中有错误

事件编号

错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0101 测试 CP 的操作系统 EPROM 时出现故

障

CP 有故障；更换 CP。

0102 CP 的 RAM 测试出错

0103 CP 的请求接口有故障

0104 未插入接口子模块 为 CP 插入适当的接口子模块。

0105 • 参数存储器有故障

• 分配参数后未拔出接口子模块

交换 CP 或为 CP 插入适当的接口子模

块。

0110 CP 固件中出现故障 关闭模块然后再打开。 如果需要，可

以更换模块。

0201 无参数

参数存储器为空或含有未知内容

装载接口参数。

0208 参数分配和接口子模块不兼容 检查接口子模块的参数设置。

020F 开始进行参数通信时检测到无效的参数

分配。 无法将接口参数化。

纠正无效参数然后重新启动。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8626 编程和操作手册, 11/2022



错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0210 超出总的波特率 降低两个接口的波特率，这样便不会超

出总波特率。

0211 总波特率回到范围内 总波特率超出了范围。 现已在变动后

返回到范围内。

0301 源/目标数据类型无效或缺少

区域（起始地址、长度）无效

DB 无效或无 DB（例如 DB 0），或者

其它数据类型无效或缺少

检查 CPU 和 CP 的参数，并根据需要进

行纠正。

仅 RK 512： 伙伴在报文报头中返回的

参数无效。

检查 CPU 和 CP 的参数；可以创建块。

请参阅请求表以获得有效数据类型。

仅 RK 512：伙伴在消息帧头中提供的

参数不正确。

0302 区太短 检查 CPU 和 CP 的参数；可以创建块/
区。

仅 RK 512：伙伴在消息帧头中提供的

参数不正确。

0303 无法访问区 检查 CPU 和 CP 上的参数。从请求表中

获取允许的起始地址和长度。

仅 RK 512： 伙伴在消息帧头中提供的

参数不正确。

0401 CP 无法接受请求（过载） 在您的用户程序中，减少同时为 CP 调
用的请求数。

0402 CP 无法处理请求类型 检查您在用户程序中调用的系统函数块

对 CP 是否有效。

0403 数据类型不正确、未知或非法 检查程序，例如 SFB 的错误参数。

0407 CPU 和 CP 之间的数据传输过程中出

错。由于无法访问 CPU 目标帧或者 
CPU 目标帧不存在或太短而导致无法接

收数据。 当分配参数时，在 CPU 处于

停止状态下不允许将数据写入 CPU 目
标帧或从 CPU 源帧中读取数据。

检查 CPU 上的目标帧。 检查“对 CPU 
停止状态的响应”的参数分配。

指令
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0408 • 仅针对 3964R 和 ASCII 驱动程序

• CPU 和 CP（接收）的数据传输过程

中出现了临时错误。 排队请求重

复，因为 CPU 暂时过载或对接收块 
(BRCV) 的请求过于频繁或接收块暂

被禁用。

• 减少通信请求数。 对接收块的调用

过于频繁。 检查接收块被禁用的时

间是否过长。

0409 • 仅针对 3964R 和 ASCII 驱动程序

• CPU 和 CP 的数据传输过程中出现了

错误。无法接收数据。 经过多次尝

试后（请参阅 (04)07H），在 10 秒
钟后取消了请求，因为接收块 
(BRCV) 无法调用或被禁用。

• 检查接收块被调用还是被禁用。

040B CPU 和 CP 之间的数据传输过程中出

错，因为

• 未组态任何连接

• 无法通过组态的连接进行接收

• 在“NetPro”中组态连接

• 在“对象属性连接”下输入

“NetPro”作为通信方向：

– 2: 伙伴 → 本地或

– 3: 本地 ↔ 伙伴

0501 由于 CP 重新启动而导致当前请求中止。在 POWER ON 的情况下没有任何解决

方法。 在编程设备中更改 CP 的参数

时，您应先确保当前没有来自 CPU 的
其它请求正在运行，然后再写入接口。

0502 不允许在此 CP 操作模式（例如，未参

数化设备接口）下执行作业

设置设备接口的参数。

0503 时间错误、格式不正确 检查时间参数。

0505 仅适用于打印机驱动程序：

带有消息文本的系统数据块在 CP 上不

可用

使用参数分配软件组态消息文本，然后

重新启动。

0506 仅适用于打印机驱动程序：

消息文本不可用

使用参数分配软件组态消息文本，然后

执行暖启动。

0507 仅适用于打印机驱动程序：

消息文本过长

编辑消息文本，使其长度小于 150 个
字符（或当其中包含变量时，长度不超

过 250 个字符）。

0508 仅适用于打印机驱动程序：

转换指令过多

已组态的转换指令多于变量。没有关联

变量的转换指令将被忽略。

指令
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0509 仅适用于打印机驱动程序：

变量过多

已组态的变量多于转换指令。没有关联

转换指令的变量将不会被输出。

050A 仅适用于打印机驱动程序：

未知转换指令

检查转换指令。 在打印输出中，未定

义或不受支持的转换指令将被替换为 
******。

050B 仅适用于打印机驱动程序：

未知控制指令

检查控制指令。未定义或不受支持的控

制指令将被忽略。而且控制指令也不会

作为文本输出。

050C 仅适用于打印机驱动程序：

转换指令不可执行

检查转换指令。 无法执行的转换指令

在表示法中按照定义的宽度输出，其余

的有效转换指令或标准表示显示为 * 字
符。

050D 仅适用于打印机驱动程序：

转换指令的宽度过小或过大

根据变量在基于文本的显示类型（A、
C、D、S、T、Y、Z）中的 大可用字

符数，纠正转换指令中变量的指定宽

度。 仅当打印输出中显示的字符数超

过指定的宽度时，文本才会在此宽度截

断。 在其它所有情况下，会根据宽度

输出 * 字符。

050E 仅适用于 ASCII 驱动程序：

发送时出错。 定义的文本结束字符在

允许的 大长度内未出现，或在自动添

加情况下超出允许的 大传输长度。

在传输缓冲区中的所需点处扩展文本结

束字符，或选择一个较短的报文长度来

进行自动添加。

050F 可以同时处理的请求数太大 更改 STEP 7 程序，使得只有较少的请

求能同时运行。

0510 占据的区（资源） 重复请求。

0511 该请求类型不允许使用此长度 将要传输的数据分为多个请求。

0512 仅 RK 512：SFB 的源参数和目标参数

不匹配。

从请求表中获取允许的值。

0513 数据类型错误 (DB...)：
数据类型未知或不允许（例如 DE）
仅 RK 512： SFB 的源数据类型和目标

数据类型不匹配。

从请求表中获取允许的数据类型及其组

合。

指令
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0514 指定的起始地址对于所需的数据类型过

高，或者起始地址或 DB/DX 号过低。

从请求表中获取允许的起始地址和 
DB/DX 号，可在程序中指定这些参数。

0515 仅 RK 512： 为协调标志指定的位号不

正确。

允许的位号为： 0 到 7

0516 仅 RK 512： 指定的 CPU 太大。 允许的 CPU 号为： 无、1、2、3 或 4
0517 接收时出错。 接收报文的长度超过 4 

KB 或超过定义的“固定接收长度”，

或者接收报文不适合目标帧。

减小连接伙伴的报文长度，或增加接

收 DB 的长度。

0518 发送时的传输长度过长 (>4 KB) 仅 RK 512： 从请求表中获取允许的长

度。

将该请求分为多个较短的请求。

0519 PLC 请求的 CP 处于错误模式 检查寻址的接口是否已参数化。

051A 仅 RK 512： 发送命令报文时出错

已将关联的程序号输入 STATUS 中。

请参见解决方法以获取先前的错误编

号。

051B 仅适用于打印机驱动程序：

精度无效

纠正转换指令中的指定精度。初始化精

度时始终会在精度前带一个点前 ，以

标识和限制宽度（例如，“.2”表示输出

小数并且是两位小数）。精度仅与显示

类型 A、D、F 和 R 有关，否则忽略精

度。

051C 仅适用于打印机驱动程序：

变量无效

（变量长度不正确/类型不正确）

纠正指定的发送变量。 

0601 第 1 个命令字节出错（非 00 或 FFH） 伙伴上的头布局错误。可以在传输线路

中互连接口测试器来调试该伙伴设备。

0602 第 3 个命令字节中出错（非 A、0 或 
FFH）

伙伴上的头布局错误。 可以在传输线

路中互连接口测试器来调试该伙伴设

备。

0603 在有后续报文的情况下，第 3 个命令字

节中出错（与第 1 个报文的命令不同）

伙伴上的头布局错误。 可以在传输线

路中互连接口测试器来调试该伙伴设

备。

指令
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0604 第 4 个命令字节出错（命令字母不正

确）

伙伴上的头布局错误，或 CP 上不允许

使用已请求的命令组合。检查允许的命

令。 可以在传输线路中互连接口测试

器来调试该伙伴设备。

0605 在有后续报文的情况下，第 4 个命令字

节中出错（与第 1 个报文的命令不同）

伙伴上的头布局错误。 可以在传输线

路中互连接口测试器来调试该伙伴设

备。

0606 第 5 个命令字节出错（DB 号不允许） 从请求表中获取允许的 DB 号、起始地

址或长度。

0607 第 5 个或第 6 个命令字节中出错（起始

地址过高）

从请求表中获取允许的 DB 号、起始地

址或长度。

0608 第 7 个或第 8 个命令字节出错（长度不

允许）

从请求表中获取允许的 DB/DX 号、起

始地址或长度。

0609 第 9 个和第 10 个命令字节出错（该数

据类型的协调标志不允许使用或位号过

高）

伙伴上的头布局错误。 从请求表中查

找何时允许使用协调标志。

060A 第 10 个命令字节中出错（不允许 CPU 
号）

伙伴上的头布局错误。

060B SEND 报文的长度超过/短于预期长度

（接收的数据多于/少于报文报头中宣称

的数目）。

需要在伙伴处进行纠正

060C 同时收到 GET 命令报文和用户数据 需要在伙伴处进行纠正

060D CP 在无效操作模式下收到报文。

• CPU 和 CP 之间的接收连接未建立或

尚未正确设置。

• CP 启动没有完全结束。

• 当前正在分配用于接口的参数

• 检查是否已为寻址的连接分配了正

确的参数。

• 仅在 CP 启动期间才会出现这种错误

消息。 重复请求。

• 这是一个临时错误。 重复请求。

指令
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

060E 伙伴的同步故障

• 在发送响应报文之前收到新（后

续）命令报文。

• 1. 预期的第 1 个命令报文和后续报

文均已到达。

• 预期的后续命令报文和第 1 个报文

均已到达。

在您自己的编程设备重新启动（在使用

长报文的情况下）或伙伴的编程设备重

新启动后，可能会报告该错误。 这些

情况代表正常的系统启动特性。

如果错误状态仅被伙伴识别，则操作过

程中也可能导致产生这种错误。

否则，您必须假设错误出现在伙伴设备

一方。 如果请求长度小于 128 个字节

则不会出现该错误。

060F DB 被协调功能锁定 在本地程序中： 处理完 后的传输数

据后，通过“EN”启用 后的接收块。

在伙伴程序中： 重复请求

0610 收到的报文过短（如果是后续报文或响

应报文，长度小于 4 个字节；如果是命

令报文，长度小于 10 个字节）

可以在传输线路中互连接口测试器来调

试该伙伴设备。

0611 报文长度与在报文报头中指定的长度不

一致。

可以在传输线路中互连接口测试器来调

试该伙伴设备。

0612 发送（后续）响应报文时出错。 已预

先及时将关联的程序错误编号输入 
STATUS 中。

请参见解决方法以获取如何预先及时

在 STATUS 中输入的错误编号。

0701 发送首个重复：

• 发送报文时检测到错误，或

• 伙伴设备通过否定确认字符 (NAK) 
请求一次重复发送。

重复并不是错误，但其可以指示数据链

路上是否存在干扰或伙伴设备是否已发

生故障。如果达到 大重复数后仍未发

送消息帧，则会输出一个描述发生的

第 1 个错误的错误编号。

0702 建立连接时出错：

• 发送 STX 之后，接收到 NAK 或其它

代码（DLE 或 STX 除外），或

• 响应太早，或

• 发生初始化冲突

可以使用切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0703 超过确认延时时间 (QVZ)：
发送 STX 之后，伙伴在确认延时时间内

没有响应。

例如，伙伴设备过慢或尚未准备好接

收，或者传输线路出现断路。 可以在

传输线路中互连接口测试器来调试该伙

伴设备。

指令
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0704 由伙伴终止：

发送期间收到来自伙伴的一个或多个代

码 

检查伙伴是否也指示了错误；有可能它

还未收到所有的传输数据（例如，由于

数据链路中断），或者因为致命错误有

待解决，或者伙伴设备的特性出现故

障。 如有必要，请使用切换到传输线

路的接口测试设备进行检查。

0705 发送时出现否定确认 检查伙伴是否也指示了错误；有可能它

还未收到所有的传输数据（例如，由于

数据链路中断），或者因为致命错误有

待解决，或者伙伴设备的特性出现故

障。如有必要，请使用切换到传输线路

的接口测试设备进行检查。

0706 连接结束错误：

• 伙伴在连接结束时以 NAK 或一个随

机字符串（DLE 除外）拒绝了报

文，或

• 过早收到确认字符 (DLE)。

检查伙伴是否也指示了错误；有可能它

还未收到所有的传输数据（例如，由于

数据链路中断），或者因为致命错误有

待解决，或者伙伴设备的特性出现故

障。如有必要，请使用切换到传输线路

的接口测试设备进行检查。

0707 连接结束时超出确认延时时间，或发送

报文后超出响应监视时间：

用 DLE ETX 终止连接后，在确认延时时

间内没有收到伙伴的响应。

伙伴设备过慢或发生故障。如有必要，

请使用切换到传输线路的接口测试设备

进行检查。

0708 仅 ASCII 驱动程序和打印机驱动程序：

XON 或 CTS = ON 的等待时间已结束。

通信伙伴发生故障、过慢或已离线。检

查通信伙伴；您可能需要更改参数分

配。

0709 无法建立连接。 超出允许的建立连接

尝试次数。

检查接口电缆或传输参数。

070A 不能传输数据。 超出允许的传输尝试

次数。

检查接口电缆或传输参数。

0801 期待首个重复：

接收报文时检测到错误，且 CP 已通过

否定确认 (NAK) 请求伙伴重复发送。

重复并不是错误，但其可以指示数据链

路上是否存在干扰或伙伴设备是否已发

生故障。 如果达到 大重复数后仍未

发送消息帧，则会输出一个描述发生的

第 1 个错误的错误编号。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0802 建立连接时出错：

• 在空闲模式下，收到了一个或多个

随机代码（NAK 或 STX 除外），或

• 收到 STX 后，伙伴在没有等待响应 
DLE 的情况下发送了更多字符。

在伙伴 POWER ON 后：

• 在伙伴接通电源时，CP 接收到未定

义的字符。

可以使用切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0805 接收时出现逻辑错误：

收到 DLE 后，又收到一个随机代码

（DLE 或 ETX 除外）。

检查伙伴是否总是复制报文报头和数据

字符串中的 DLE，或连接是否用 DLE 
ETX 终止。 可以使用切换到传输线路的

接口测试设备检查伙伴设备的故障。

0806 超过字符延时时间 (ZVZ)：
• 在字符延时时间内未收到两个连续

字符，或

• 1. 在字符延时时间内，未收到在建

立连接时发送 DLE 后的第一个字符。

伙伴设备过慢或发生故障。可以在传输

线路中互连接口测试器来查看是否是这

种情况。

0808 块检查字符 (BCC) 出错（仅当 RK 512 
与 3964R 程序配合使用时和使用 
3964R 程序时）

内部计算的 BCC 的值与在终止连接时

伙伴接收到的 BCC 不匹配。

检查连接是否存在严重问题。 在这种

情况下，事件类别 8/事件编号 12 有时

会出现错误代码。 可以使用切换到传

输线路的接口测试设备检查伙伴设备的

故障。

080A 没有可用的空闲接收缓冲区：

收到 STX 后，连接建立时或再经过一段

附加等待时间后程序没有可用的空闲接

收缓冲区

提高用户程序中对接收指令的调用率。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

080C 传输错误：

检测到发送错误（奇偶校验错误/停止

位错误/上溢错误）。

如果在空闲模式下收到一个损坏的字

符，则会立即报告错误，以便可以及早

检测到传输线路上的干扰。

仅针对 RK 512 和 3964(R)：
如果在发送或接收操作过程中发生此错

误，则开始重复操作。

数据链路上的干扰造成报文重复，因此

降低了用户数据吞吐量。漏检错误的风

险也会增加。更改系统设置或电缆接

线。

检查两个设备上的波特率、奇偶校验以

及停止位数等设置是否相同。

080D BREAK 
至伙伴设备的连接线路（接收线路）中

断

在设备之间建立连接或接通伙伴设

备。 如果使用 TTY，检查空闲状态下

是否存在电流回路。

0812 仅适用于 ASCII 驱动程序：

在 CP 发送 XOFF 或将 CTS 设置为 OFF 
后，收到了更多字符。

更快速地复位通信伙伴的参数或从 CP 
读取数据。

0815 CP 和通信伙伴的传输尝试设置之间存

在偏差。

将通信伙伴的传送尝试次数设置为与 
CP 相同。可以在传输线路中互连接口

测试器来调试该伙伴设备。

0816 • 接收报文的长度超过预定的长度，

或

• 参数化的接收缓冲区（仅针对 CP 
441）的长度过短。

• 需要在伙伴上进行纠正，或

• 必须增大接收缓冲区（仅针对 CP 
441）的长度

0818 仅适用于 ASCII 驱动程序：

DSR = OFF 或 CTS = OFF
在传输之前或传输期间，伙伴已将 
DSR 或 CTS 信号切换为“OFF”。
检查伙伴对 RS 232C 伴随信号的控制。

0902 仅 RK 512： 伙伴方的存储器访问错误

（存储器不存在）

使用 SIMATIC S5 作为伙伴：

• 状态字区域不正确，或

• 数据区不存在（DB/DX 除外），或

• 数据区太短（DB/DX 除外）

检查伙伴是否具有所需的数据区以及该

区是否足够大，或检查已调用的系统函

数块的参数。

检查系统函数块上指定的长度。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

0903 仅 RK 512： 伙伴处的 DB/DX 访问错误

（DB/DX 不存在或太短）

使用 SIMATIC S5 作为伙伴：

• DB/DX 不存在，或

• DB/DX 太短，或

• DB/DX 号不被允许

超出 GET 请求允许的源区域

检查伙伴是否具有所需的数据区以及该

区是否足够大，或检查已调用的系统函

数块的参数。

检查系统函数块上指定的长度。

0904 仅 RK 512： 伙伴返回“请求类型不被

允许”。

伙伴故障，因为 CP 441 从未发布系统

命令。

0905 仅 RK 512： 伙伴错误或作为伙伴的 
SIMATIC S5 上发生错误：

• 源类型/目标类型不被允许，或

• 伙伴可编程控制器中发生存储器错

误，或

• 通知伙伴的 CP/CPU 时出错，或

• 伙伴可编程控制器处于 STOP 状态

检查伙伴是否可以传输所需的数据类

型。

检查伙伴的硬件结构。

将伙伴可编程控制器设置为 RUN。

0908 仅 RK 512： 伙伴检测到同步错误：

报文序列错误。

在重新启动您自己的或伙伴的可编程控

制器时可能发生该错误。 这是正常的

系统启动特性。 不需要进行任何纠

正。 在运行过程中，此错误也可能会

作为前一个错误的结果而出现。 否
则，您可以假设错误出现在伙伴设备一

方。

0909 仅 RK 512： 在伙伴处 DB/DX 被协调标

志禁用。

在伙伴程序中： 处理完 后的传输数

据后，复位协调标志。 
在您自己的程序中： 重复请求。

090A 仅 RK 512： 伙伴在报文报头中检测到

错误： 头中的第 3 个命令字节不正确

检查错误是由干扰引起的还是由伙伴处

的故障引起的。 可以在传输线路中互

连接口测试器来查看是否是这种情况。

090B 仅 RK 512： 报文报头出错： 1. 或报头

中命令字节 4 错误

检查错误是由干扰引起的还是由伙伴处

的故障引起的。 可以在传输线路中互

连接口测试器来查看是否是这种情况。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...
)

说明 解决方法

090C 仅 RK 512： 伙伴检测到不正确的报文

长度（总长）。

检查错误是由干扰引起的还是由伙伴处

的故障引起的。 可以在传输线路中互

连接口测试器来查看是否是这种情况。

090D 仅 RK 512： 尚未重新启动伙伴。 重新启动伙伴可编程控制器或将 CP 或 
CPU 上的模式选择器设置为 RUN。

090E 仅 RK 512： 响应报文中收到了未知的

错误编号。

检查错误是由干扰引起的还是由伙伴处

的故障引起的。 可以在传输线路中互

连接口测试器来查看是否是这种情况。

0A01 仅 RK 512： 伙伴的同步错误，原因：

• 响应报文没有请求

• 在发送后续报文之前收到响应报文

• 发送初始报文后收到后续响应报文

• 发送后续报文后收到第 1 个响应报

文

在使用长报文的情况下，重新启动您自

己的编程设备；或重新启动伙伴的编程

设备后，会报告该错误。 这是正常的

系统启动特性。 不需要进行任何纠正。

如果错误状态仅被伙伴识别，则操作过

程中也可能导致产生这种错误。

否则，您可以假设错误出现在伙伴设备

一方。 如果请求长度小于 128 个字节

则不会出现该错误。

0A02 仅 RK 512： 收到的响应报文的结构有

误（第 1 个字节不是 00 或 FF）
可以使用切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0A03 仅 RK 512： 收到的响应报文的数据量

过多或不足。

可以使用切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0A04 仅 RK 512： SEND 请求的响应报文与

数据一起到达。

可以使用切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

0A05 仅 RK 512： 在监视时间内没有来自伙

伴的响应报文。

伙伴设备速度是否太慢？ 此错误也经

常作为前一个错误的结果而显示。 例
如，在发送 GET 报文后可以显示程序

接收错误（事件类别 8）。 原因： 由
于存在干扰，无法接收响应报文，而且

监视时间已过。 如果在能够对 新收

到的 GET 报文做出响应前在伙伴处执

行重新启动，则也可能出现该错误。

0A06 仅 RK 512： GET 请求之后收到的响应

报文的数据量不足。

可以使用切换到传输线路的接口测试设

备检查伙伴设备的故障。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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Modbus 从站 (RTU) (S7-300, S7-400)

Modbus 指令 (S7-300, S7-400)

简介  
Modbus 主站不需要单独的 Modbus 指令进行通信。

CP 341 的指令

使用指令 P_SND_RK 和 P_RCV_RK 处理 CP 341 和 CPU 之间的数据传送。

表格 4-408 CP 341 的指令

指令 含义

P_RCV_RK 使用 P_RCV_RK  指令可从通信伙伴处接收数据，并将数据保存到数据块

或为通信伙伴提供数据。  
P_SND_RK 使用 P_SND_RK  指令可向通信伙伴发送数据块的整个区域或一部分，或

从通信伙伴处获取数据。  

自动化系统 S7-400 中的指令

使用指令 BSEND 和 BRCV 处理 CP 441 和 CPU 之间的数据传送。

表格 4-409 自动化系统 S7-400 中的指令

SFB 含义

BSEND 使用指令 BSEND，可以将数据从 S7 数据范围发送到目标通信伙伴。

BRCV 使用指令  BRCV，可以从通信伙伴接收数据并将其传送到 S7 数据范围。

MODB_341： CP 341 的 Modbus 从站指令 (S7-300, S7-400)

说明

使用 MODB_341 指令和关联的驱动程序可在 Modbus 主站控制系统与作为“具有 Modbus 功
能”从站系统的 CP 341 通信模块之间建立通信连接。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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操作原理

在用户程序中，在循环例程中调用 MODB_341 指令。 该指令使用关联的 IDB_MODB_341 背
景数据块作为工作区。

MODB_341 指令对 CP 进行初始化，并执行驱动程序自身无法执行的 Modbus 功能。 
必须在 CPU 每次冷启动或暖启动之后执行 MODB_341 指令。 通过输入 CP_START 的上升沿

触发初始化。 该指令会删除背景数据块，调用系统指令 SZL_LESEN 以从 CPU 读取 I、Q、F、T 
和 C 地址区，并将这些地址区保存到背景数据块。 通过该过程可检查 Modbus 主站系统发

出的写入请求是否超出范围。

SEND 作业将背景数据块的编号以及当前成功的初始化进度报告给 CP。
SEND 作业无错误地完成后，输出 CP_START_OK 将被置位，指令的初始化完成。 

参数

参数 声明 数据类

型

说明

LADDR INPUT Int CP 的基址

使用 HW Config 配置

START_TIMER INPUT 定时器 用于启动监视时间的定时器

START_TIME INPUT S5Time 表示监视时间开始的时间值

OB_MASK INPUT BOOL 屏蔽 I/O 访问错误，延时中断

FALSE：
I/O 访问错误未屏蔽。

TRUE：
I/O 访问错误已屏蔽，且中断已延时。

CP_START INPUT BOOL 开始指令初始化

CP_START_FM INPUT BOOL 通过 CP_START 处的上升沿触发初始化。

CP_START_NDR OUTPUT BOOL 信息： CP 发出的写入请求

CP_START_OK OUTPUT BOOL 启动已完成且无错

TRUE：
在监视时间结束前，初始化作业可以完成，而

不会产生错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

说明

CP_START_ERROR OUTPUT BOOL 启动已取消且有错误

TRUE：
即使在监视时间结束后，初始化作业也无法无

错完成。

ERROR_NR OUTPUT 字 错误编号

有关分配的信息，请参见 ERROR_NR、
ERROR_INFO 参数 (页 8643)

ERROR_INFO OUTPUT 字 其它错误信息

有关分配的信息，请参见 ERROR_NR、
ERROR_INFO 参数 (页 8643)

如何处理错误

如果 SEND 作业终止且出现错误，将复位 CP_START 并置位 CP_START_ERROR。
如果初始化结束但有错误，则无法进行 Modbus 通信。 将以例外代码消息回应所有来自 
Modbus 主站系统的请求。

通电后，CP 需要几秒钟来完成硬件和存储器测试，然后才准备好进行操作。 MODB_341  指
令在此期间进行的初始化尝试都会终止且出现错误。 因此，该指令会在监视时间内多次重

复其初始化作业。

如果在 START-TIMERS 的 START-TIME 时间内成功完成初始化，CP_START_OK 将会置位。 如
果在监视时间结束后仍无法无错误地完成初始化作业，CP_START_ERROR 将会置位。

MODB_441： CP 441 的 Modbus 从站指令 (S7-300, S7-400)

说明

使用 MODB_441  指令和关联的驱动程序可在 Modbus 主站控制系统与作为“具有 Modbus 
功能”从站系统的 CP 441-2 通信模块之间建立通信连接。

操作原理

在用户程序中，在循环例程中调用 MODB_441  指令。 该指令使用关联的 IDB_MODB_441 背
景数据块作为工作区。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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Modbus 函数代码 01、02、03、04、06 和 16 直接由 CP 处理。对于函数代码 05 和 15，该

指令会逐位处理 SIMATIC 存储器范围中的数据输入。

MODB_441  指令对 CP 进行初始化，并执行驱动程序自身无法执行的 Modbus 功能。 
必须在 CPU 每次冷启动或暖启动之后执行 MODB_441  指令。 通过输入 CP_START 的上升沿

触发初始化。 该指令会删除背景数据块，调用系统指令 SZL_LESEN 以从 CPU 读取 I、Q、F、T 
和 C 地址区，并将这些地址区保存到背景数据块。 通过该过程可检查 Modbus 主站系统发

出的写入请求是否超出范围。

SEND 作业将背景数据块的编号以及当前成功的初始化进度报告给 CP。
SEND 作业无错误地完成后，输出 CP_START_OK 将被置位，指令的初始化完成。

参数

参数 声明 数据类

型

说明

ID INPUT 字 连接 ID
源自数据链接组态的连接 ID

START_TIMER INPUT 定时器 用于启动监视时间的定时器

START_TIME INPUT S5Time 表示监视时间开始的时间值

STATUS_TIMER INPUT 定时器 SYSTAT 的读取定时器

STATUS_TIME INPUT S5Time SYSTAT 的读取时间间隔

OB_MASK INPUT BOOL 屏蔽 I/O 访问错误，延时中断

FALSE：
I/O 访问错误未屏蔽。

TRUE：
I/O 访问错误已屏蔽，且中断已延时。

CP_START INPUT BOOL 开始指令初始化

CP_START_FM INPUT BOOL 通过 CP_START 处的上升沿触发初始化。

CP_START_NDR OUTPUT BOOL 信息： CP 发出的写入请求

CP_START_OK OUTPUT BOOL 启动已完成且无错

TRUE：
在监视时间结束前，初始化作业可以完成，而

不会产生错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

说明

CP_START_ERROR OUTPUT BOOL 启动已取消且有错误

TRUE：
即使在监视时间结束后，初始化作业也无法无

错完成。

ERROR_NR OUTPUT 字 错误编号

有关分配的信息，请参见 ERROR_NR、
ERROR_INFO 参数 (页 8643)

ERROR_INFO OUTPUT 字 其它错误信息

有关分配的信息，请参见 ERROR_NR、
ERROR_INFO 参数 (页 8643)

如何处理错误

如果 SEND 作业终止且出现错误，将复位 CP_START 并置位 CP_START_ERROR。
如果初始化结束但有错误，则无法进行 Modbus 通信。 将以例外代码消息回应所有来自 
Modbus 主站系统的请求。

通电后，CP 需要几秒钟来完成硬件和存储器测试，然后才准备好进行操作。 MODB_441  指
令在此期间进行的初始化尝试都会终止且出现错误。 因此，该指令会在监视时间内多次重

复其初始化作业。

如果在 START-TIMERS 的 START-TIME 时间内成功完成初始化，CP_START_OK 将会置位。 如
果在监视时间结束后仍无法无错误地完成初始化作业，CP_START_ERROR 将会置位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ERROR_NR、ERROR_INFO 参数 (S7-300, S7-400)

错误类别

起止错误编号 说明 含义

1 ... 9 指令和 CP 初始化错

误 
错误编号 1 至 9 指示初始化终止且出现错误。 
CP_START_ERROR 参数被设置为 1。
无法实现 Modbus 与主站系统之间的通信。

10 ... 19 执行函数代码时出

错

错误编号 10 至 19 指示在处理函数代码时出错。 CP 
向通信指令传送了无效的执行作业。

错误也会报告给驱动程序。

后续执行作业会继续被处理。 
90 ... 99 其它故障/错误 出现处理错误。

错误不会报告给驱动程序。

后续执行作业会继续被处理。 

ERROR_NR、ERROR_INFO 参数

ERROR_ No
（十进制）

ERROR_INFO 错误文本 解决方法

0 0 没有错误  
1 SFC 51->RET_VAL 使用 SFC 51 读取系统状态列表时出

错。

分析 ERROR_INFO 中的 RET_VAL；消

除出错原因。

2   CP 初始化超时或

CP 初始化期间出错

检查是否在参数中为 CP 接口分配了

“Modbus 从站”协议。

分析 ERROR_INFO。

P_SND_RK -> 
STATUS

P_SND_RK 作业出错 检查通信指令中的模块地址 LADDR。

SFB 12->STATUS  BSEND 作业出错 检查通信指令中的连接 ID。
10 处理代码 驱动程序向通信指令传送了无效的

处理函数。

CP 重新启动 (Power_On)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ERROR_ No
（十进制）

ERROR_INFO 错误文本 解决方法

11 起始地址 驱动程序向通信指令传送了无效的

起始地址。

检查 Modbus 主站系统的 Modbus 地
址。

12 寄存器数 驱动程序向通信指令传送了无效的

寄存器数：

寄存器数 = 0。

检查 Modbus 主站系统的寄存器数，

如果需要，请重新启动 CP 
(Power_On)。

13 寄存器数 驱动程序向通信指令传送了无效的

寄存器数：

寄存器数 > 128。

检查 Modbus 主站系统的寄存器数，

如果需要，请重新启动 CP 
(Power_On)。

14 存储器位 M — 结束

地址

对 SIMATIC 存储区“存储器位”的

尝试访问次数超出范围限制。

注意：

SIMATIC CPU 的范围长度取决于 
CPU 类型。

减少 Modbus 主站系统中 Modbus 起
始地址和/或访问长度。 

15 输出 Q — 结束地址 对 SIMATIC 存储区“输出”的尝试

访问次数超出范围限制。

注意：

SIMATIC CPU 的范围长度取决于 
CPU 类型。

减少 Modbus 主站系统中 Modbus 起
始地址和/或访问长度。 

16 定时器 T — 结束地

址

对 SIMATIC 存储区“定时器”的尝

试访问次数超出范围限制。

注意：

SIMATIC CPU 的范围长度取决于 
CPU 类型。

减少 Modbus 主站系统中 Modbus 起
始地址和/或访问长度。 

17 计数器 C — 结束地

址

对 SIMATIC 存储区“计数器”的尝

试访问次数超出范围限制。

注意：

SIMATIC CPU 的范围长度取决于 
CPU 类型。

减少 Modbus 主站系统中 Modbus 起
始地址和/或访问长度。 

18 0 驱动程序向通信指令传送了无效的 
SIMATIC 存储区。

如果需要，重新启动 CP 
(Power_On)。

19   访问 SIMATIC I/O 的过程中出错。 检查所需的 I/O 是否存在并且无错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ERROR_ No
（十进制）

ERROR_INFO 错误文本 解决方法

90 P_SND_RK -> 
STATUS

使用 P_SND_RK 指令向驱动程序传

送确认消息时出错

分析 STATUS 信息

SFB 12->STATUS  使用 SFB 12 BSEND 指令向驱动程序

传送确认消息时出错

分析 STATUS 信息

91 SFB 22->STATUS  使用 SFB 22 (STATUS) 读取 SYSTAT 
时出错

分析 STATUS 信息

92 P_RCV_RK -> 
STATUS

使用 P_RCV_RK 指令执行 RECEIVE/
FETCH 调用时出错

分析 P_RCV_RK-STATUS

SYSTAT 错误消息区 (S7-300, S7-400)

事件类别

事件类别 含义

5 执行 CPU 作业时出错

8 接收错误

14 (0EH) 一般处理错误

STATUS 参数

错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0518 超出传输帧长度 (> 4 KB)，或传输帧长度对于 SEND 
来说不足。

检查通信指令；如有必要，请重新装载。

0806 超过字符延时时间 ZVZ 解决伙伴设备引起的故障或消除对传输线

路的干扰。

080C 检测到字符传输错误（奇偶校验错误、超限错误或停

止位错误（帧））。

检查传输线路是否受干扰影响。

修改系统组态或电缆布线。

检查 CP 和链接伙伴的协议参数波特率、数

据位数、奇偶校验和停止位数等设置的一

致性。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8645



错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

080D BREAK
到伙伴设备的接收线路中断。

在设备之间建立连接或接通伙伴设备。

在 TTY 模式下，检查是否有线路电流处于

无功状态。

对于 RS422/485(X27) 连接，检查或修改 
2 线接收线路 R(A) 和 R(B) 的默认组态。

0830 该函数代码不允许使用广播。 MODBUS 主站系统只能对允许使用广播功

能的函数代码使用广播功能。

0831 接收到的函数代码无效。 该函数代码不能用于此驱动程序。

0832 超出 大位数或 大寄存器数，或者位数无法被 16 
整除，而无法访问定时器和计数器的 SIMATIC 存储

区。

将 大位数和 大寄存器数分别限制为 
2040 和 127。仅以 16‑位间隔访问 
SIMATIC 定时器/计数器。

0833 函数代码 FC 15/16 的位数或寄存器数与帧元素 
byte_count 不匹配。

调整位数、寄存器数或 byte_count。

0834 识别到“设置位/复位位”的位编码非法。 对于 FC 05，总是使用代码 0000 或 FF00
（十六进制）。

0835 检测到函数代码 FC 08“回送测试”的诊断子代码（不

等于十六进制 0000）无效。

对于 FC 08，总是使用子代码 0000（十六

进制）。

0836 CRC 16 校验和的内部计算值与收到的 CRC 校验和不

匹配。

检查 MODBUS 主站系统中 CRC 校验和的计

算。

0837 消息帧序列错误：

MODBUS 主站系统在驱动程序发送 后一个响应消

息帧之前发送了新的请求消息帧。

增加 MODBUS 主站系统的从站响应消息帧

的超时时间。

0E01 在初始化驱动程序特定的 SCC 进程期间出错。 重新分配驱动程序的参数，然后重新装载。

0E02 驱动程序启动期间出错：

激活了错误的 SCC 进程（SCC 驱动程序）。

驱动程序无法与此 SCC 驱动程序一起工作。

重新分配驱动程序的参数，然后重新装载。

0E03 驱动程序启动错误：

激活了错误的数据传送过程（连接到 SFB）。

驱动程序无法与该数据传送过程一起工作。

重新分配驱动程序的参数，然后重新装载。

0E04 驱动程序启动错误：

接口模块无效。

驱动程序无法在组态的接口模块中运行。

检查并更正参数分配。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0E05 驱动程序软件狗出错：

未插入软件狗，或插入的软件狗有故障。

驱动程序尚未就绪。

检查是否在 CP 中插入了驱动程序软件狗。

如果插入的软件狗有故障，请使用正确的

软件狗替换。

0E06 驱动程序软件狗出错：

软件狗中的数据无效。

驱动程序尚未就绪。

从为您提供此驱动程序的西门子办事处获

取正确的软件狗。

0E10 程序内部出错：

在自动发送设备中跳转失效 (default branch)。
CP 重新启动 (Power_On)

0E11 程序内部出错：

在自动接收设备中跳转失效 (default branch)。
CP 重新启动 (Power_On)

0E12 主动自动化设备发生内部错误：

跳转失效 (default branch)
CP 重新启动 (Power_On)

0E13 被动自动化设备发生内部错误：

跳转失效 (default branch)
CP 重新启动 (Power_On)

0E20 该连接需要 8 个数据位。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E21 已设置的字符延时时间的倍增因子不在 1 到 10 之
内。驱动程序使用默认设置 1 进行运算。

更正驱动程序的参数分配。

0E22 驱动程序的操作模式设置非法。

指定是“常规”还是“干扰抑制”。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E23 参数分配中的从站地址值无效。从站地址 0 无效。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E24 为写访问组态的限制无效。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E25 在区域“函数代码 FC 01、05、15 的 Modbus 寻址

的转换”(Conversion of the Modbus addresses with 
function code FC 01, 05, 15) 的规范中组态的“从/
到”组合无效。

（存储器位、输出、定时器和计数器的区域）。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8647



错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0E26 在区域“函数代码 FC 02 的 Modbus 寻址的转

换”(Conversion of the Modbus addresses with 
function code FC 02) 的规范中组态的“从/到”组合

无效。

（存储器位和输入区域）。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E27 在区域“函数代码 FC 01、05、15 的 Modbus 寻址

的转换”(Conversion of the Modbus addresses with 
function code FC 01, 05, 15) 的规范中的组态出现重

叠。

（存储器位、输出、定时器和计数器的区域）。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E28 在区域“函数代码 FC 02 的 Modbus 寻址的转

换”(Conversion of the Modbus addresses with 
function code FC 02) 的规范中的组态出现重叠。

（存储器位和输入区域）。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E2E 读取接口参数文件时出错。

驱动程序尚未就绪。

重新启动 CP (Power_On)。

0E30 数据传送到 CPU 期间发生内部错误：

意外的被动确认。

如果只是间断性地发生，可以忽略。

0E31 数据传送到 CPU 的过程中超时。 检查 CP-CPU 接口。

0E32 通过 RCV 将数据传送到 CPU 期间出错：

确切的故障原因（详细错误）在此条目前的 SYSTAT 
中。

检查 CP-CPU 接口。

0E33 数据传送到 CPU 期间发生内部错误：

自动化设备的状态非法

检查 CP-CPU 接口。

：    
0E38 使用函数代码 FC 01 或 FC 02 访问 SIMATIC 区域“存

储器位、输出、定时器、计数器、输入”时出错：

例如，输入不可用或读取尝试超出区域限制范围。

检查所寻址的 SIMATIC 区域是否存在，以

及所做的访问尝试是否超出范围限制。

0E39 使用函数代码 FC 03、04、06、16 访问 SIMATIC“数
据块”区域时出错：

数据块不可用或长度不足。

检查所寻址的数据块是否存在，以及该数

据块是否足够长。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0E3A 使用函数代码 FC 05、15 执行写作业时出错：

MODBUS 指令的背景数据块不存在或长度不足。

检查 MODBUS 通信指令的参数中分配的背

景数据块是否存在，以及长度是否足够。

0E3B Modbus 通信指令执行写作业时发生超时（等待确

认）。

检查连接组态以及 CP-CPU 接口 (SFB 
SEND)；如有必要，请重新装载 MODBUS 
通信指令。

0E3C 此驱动程序的作业非法。 仅允许 SFB SEND 和 STATUS（仅适用于 
CP 441-2）。

0E50 对于基于字的 SIMATIC 定时器/计数器区域，来自于

产生的 Modbus 地址的其余位数不等于 0。
仅使用可产生有效位数的 MODBUS 地址。

0E51 接收到的 Modbus 地址超出了组态的“从/到”区域

范围。 
仅将先前已在组态中定义的地址用作请求

消息帧中的地址信息。

0E52 • 在 Modbus 主站系统进行的访问尝试过程中超出

了 SIMATIC 区域限制：

产生的 DB 号 < 1
• 对尚未释放的区域进行写访问（组态）

• 对通信指令的背景数据块进行写访问

限制对有效 SIMATIC 存储区的访问范围。

0E53 在 Modbus 主站系统进行的访问尝试过程中超出了 
SIMATIC 区域限制：

 例如，构成产生的 DB 号 (> 65535) 时溢出

限制对有效 SIMATIC 存储区的访问范围。

0E54 访问超出组态的区域，或访问超出 SIMATIC 区域。 限制对有效 SIMATIC 存储区的访问范围。

0E55 不允许对此 SIMATIC 存储区进行写访问。 只能写 SIMATIC 存储器位，输出数据区域。

0E56 数据链路无法进行操作，因为通信指令未激活。 在 STEP 7 用户程序中以循环时间间隔调用 
MODBUS 通信指令。

如有必要，重新初始化通信指令。

0E57 在通信指令中执行 MODBUS 函数代码时发生错误。 分析具体原因。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ET 200S 串行接口 (S7-300, S7-400)

用于 3964(R) 和 ASCII 的 ET 200S 1SI (S7-300, S7-400)

S_RCV：接收数据 (S7-300, S7-400)

说明

S_RCV  指令根据 DB_NO 和 DBB_NO 参数指定的内容将数据从 ET 200S 1SI 模块传送至 S7 数
据区。 为进行数据传输，可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 S_RCV  
指令。

工作原理

参数 EN_R 处的（静态）信号状态“1”启动对要从 ET 200S 1SI 模块读取的数据的检查。 可以

通过在参数 EN_R 处设置信号状态“0”以及在参数 R 处设置信号状态“1”来取消激活的传输。 
（由于参数 EN_R 设为“1”后可能无法再次启动传输，除了将 EN_R 设为“0”之外还应将参数 R 设
为“1”以取消激活的传输。） 终止已取消的接收请求，同时生成一条错误消息（STATUS 输
出）。 在参数 EN_R 处设置信号状态“0”之后，会禁用接收功能。 数据传输可能会进行多次

调用（程序周期），具体取决于数据量。 
如果指令检测到参数 R 的信号状态为“1”，则将取消当前的传输作业，并将 S_RCV  指令复位

为初始状态。在参数 R 处设置信号状态“1”之后，会禁用接收功能。 如果信号状态恢复为“0”，
则从头开始重新接收取消的消息帧。

参数 LADDR 指定要寻址的 ET 200S 1SI 的地址。

输出 NDR 指示“作业已完成且无错/数据已接收”（已读取全部数据），ERROR 指示错误事

件。 如果发生错误，会在 STATUS 中显示相应的错误编号。 如果接收缓冲区占用超过其容

量的 2/3，则在每次调用 S_RCV 时，STATUS 都会返回警告。 如果无错误或警告处于未决状态，

则 STATUS 的值为“0”。
复位 S_RCV  指令后，还会输出 NDR 和 ERROR/STATUS (LEN == 16#00)（请参见时序图）。 
如果出现错误，则复位二进制结果 BR。 如果块已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 

参数 声明 数据类型 说明

EN_R INPUT BOOL 启用数据读取

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 接收被禁止。

LADDR INPUT INT ET 200S 1SI 模块的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 数据块号

接收数据块号： 依 CPU 而定，不允许为

零

DBB_NO INPUT INT 数据字节号（接收数据）

S7-1500： 0 ≤ DBB_NO 且 
DBB_NO + LEN ≤ 数据块大小

S7-300/400： 0 ≤ DBB_NO 且 
DBB_NO + LEN < 8190 

NDR 1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错，数据已接收

STATUS 参数 == 16#00
ERROR 1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8665)包含错误信息。

LEN 1 OUTPUT INT 已接收消息帧的长度

1 ≤ LEN ≤ 224
按字节数指定

STATUS 1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8665)包含错误信息。

COM_RST IN_OUT BOOL 指令重新启动

1 接收作业成功完成后，NDR、ERROR、LEN 和 STATUS 参数仍在一个 CPU 周期的时间内可

用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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数据区中的分配

S_RCV  指令与 I_RCV 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据块中的

数据。

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1Exx，可以检查 SFCERR 变量以获得其它详细信息。 
该错误变量必须通过对背景数据块进行符号访问来装载。

启动

S_RCV  指令的 COM_RST 参数用于向指令报告启动。

在启动 OB 中将参数 COM_RST 设置为 1。
在循环模式中调用指令，无需设置或复位 COM_RST 参数。

如果设置了 COM_RST 参数：

• 该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息（I/O 区域中的字节数，无论是否为分布式 I/O）。

• 该指令会复位本身，同时取消之前启动的任何作业（在上一次 CPU 切换为 STOP 之前）。

该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息后，会自动复位 COM_RST 参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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时序图 
下图说明了 NDR、LEN 和 ERROR 参数的特性（取决于输入 EN_R 和 R 的接线）。

说明

必须将输入 EN_R 设置为静态信号状态“1”。 在接收请求的持续时间内，必须给参数 EN_R 提
供逻辑运算结果“1”。

规则

说明

S_RCV  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

说明

必须先完成 S_RCV  指令的 ET 200S 模块的 CPU 启动例程，然后 ET 200S 1SI 模块才能接收 CPU 
的状态从 STOP 转换为 RUN 后启动的作业。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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S_SEND：发送数据 (S7-300, S7-400)

说明

S_SEND  指令根据 DB_NO、DBB_NO 和 LEN 参数指定的内容将数据块从 DB 传输至 
ET 200S 1SI。 为进行数据传输，可在循环或者时间控制程序中的静态（无条件）操作中调用 
S_SEND  指令。

工作原理

在 REQ 输入的上升沿开始传输数据。 数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体取

决于数据量。

通过将参数输入 R 的信号状态设置为“1”，可在循环中调用 S_SEND  指令。 该设置会取消向 
ET 200S 1SI 模块进行的传输，并将 S_SEND  指令复位为初始状态。 ET 200S 1SI 模块已接

收到的数据仍会传送给通信伙伴。 输入 R 的静态信号状态“1”指示数据传输已禁用。

参数 LADDR 指定要寻址的 ET 200S 1SI 的地址。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”，ERROR 指示错误事件。 如果发生错误，会在 STATUS 
中显示相应的事件编号。 如果未发生错误，STATUS 的值为 0。对于 S_SEND 指令的 RESET，
还会输出 DONE 和 ERROR/STATUS（请参见时序图）。 如果出现错误，则复位二进制结果 BR。
如果块已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 传输被禁止。

LADDR INPUT INT ET 200S 1SI 模块的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 数据块号

发送 DB 号： 依 CPU 而定，不允许为零

DBB_NO INPUT INT 数据字节号（传输数据）

S7-1500： 0 ≤ DBB_NO 且 
DBB_NO + LEN ≤ 数据块大小

S7-300/400： 0 ≤ DBB_NO 且 
DBB_NO + LEN < 8190 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

LEN INPUT INT 数据长度

1 ≤ LEN ≤ 224
按字节数指定

DONE 1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00
ERROR 1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8665)包含错误信息。

STATUS 1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8665)包含错误信息。

COM_RST IN_OUT BOOL 指令重新启动

1 传输作业成功完成后，DONE、ERROR 和 STATUS 参数仍在

一个 CPU 周期的时间内可用。

数据区中的分配

S_SEND  指令与 I_SEND 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据块中

的数据。

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1Exx，可以检查 SFCERR 变量以获得其它详细信息。 
该错误变量必须通过对背景数据块进行符号访问来装载。

启动

S_SEND  指令的 COM_RST 参数用于向指令报告启动。

在启动 OB 中将参数 COM_RST 设置为 1。
在循环模式中调用指令，无需设置或复位 COM_RST 参数。

如果设置了 COM_RST 参数：

• 该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息（I/O 区域中的字节数，无论是否为分布式 I/O）。

• 该指令会复位本身，同时取消之前启动的任何作业（在上一次 CPU 切换为 STOP 之前）。

该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息后，会自动复位 COM_RST 参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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时序图

下图说明了 DONE 和 ERROR 参数的特性（取决于输入 REQ 和 R 的接线）。 

说明

输入 REQ 通过沿来触发。 输入 REQ 上的一个上升沿便足够。 在整个传输期间，RLO（逻辑

运算结果）不一定必须为“1”。

规则

说明

S_SEND  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

说明

必须先完成 S_SEND  指令的 ET 200S 模块的 CPU 启动例程（请参见上文），然后 ET 200S 1SI 
模块才能执行 CPU 的状态从 STOP 切换为 RUN 后启动的作业。 在此期间启动的作业不会丢

失。 启动协调完成后，会将该作业发送至 ET 200S 1SI 模块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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S_VSTAT： 读取 RS 232C 接口的伴随信号 (S7-300, S7-400)

说明

S_VSTAT  指令读取 ET 200S 1SI 模块的 RS 232C 伴随信号，并使用户可以在块参数中使用它

们。 为进行数据传输，可通过循环中的（无条件）静态操作或在时间控制的程序中调用 
S_VSTAT  指令。

操作原理

每次调用该指令（循环轮询）时，都会更新 RS 232C 伴随信号。

要寻址的 ET 200S 1SI 模块的地址在 LADDR 参数中指定。

参数

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。传输被禁止。

LADDR INPUT INT ET 200S 1SI 模块的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DONE1 OUTPUT BOOL 指示指令是否已终止。

（ET 200S 1SI 输出）

ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8665)包含错误信息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8665)包含错误信息。

DTR_OUT 1 OUTPUT BOOL 数据终端准备就绪，

ET 200S 1SI 已做好运行准备。

（ET 200S 1SI 输出）

DSR_IN 1 OUTPUT BOOL 数据集准备就绪；通信伙伴已做好运行

准备。

（ET 200S 1SI 输入）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

RTS_OUT 1 OUTPUT BOOL 请求发送，

ET 200S 1SI 允许发送。

（ET 200S 1SI 输出）

CTS_IN 1 OUTPUT BOOL 允许发送；通信伙伴可以从 ET 200S 1SI 
模块接收数据（对 ET 200S 1SI 的 RTS = 
ON 进行响应）。

（ET 200S 1SI 输入）

DCD_IN 1 OUTPUT BOOL 数据载体检测

（ET 200S 1SI 输入）

COM_RST IN_OUT BOOL 指令重新启动

1 作业成功完成后，这些参数仍在一个 CPU 周期的时间内可用。

数据区中的分配

S_VSTAT  指令与 I_STAT 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。 禁止访问背景数据块中

的数据

说明

检测信号更改需要 小脉冲宽度。 确定因素包括 CPU 周期时间、ET 200S 1SI 模块上的更新

时间以及通信伙伴的响应时间。

启动

S_VSTAT  指令的 COM_RST 参数用于向指令报告启动。

将启动 OB 中的 COM_RST 参数设置为 1。
在循环模式中调用指令，无需设置或复位 COM_RST 参数。

如果设置了 COM_RST 参数：

• 该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息（I/O 区域中的字节数，无论是否为分布式 I/O）。

• 该指令会复位本身，同时取消之前启动的任何作业（在上一次 CPU 切换为 STOP 之前）。

该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息后，会自动复位 COM_RST 参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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S_VSET： 写入 RS 232C 接口的伴随信号 (S7-300, S7-400)

说明

可以使用 S_VSET  指令的相应参数输入来设置和复位接口输出。 可在循环或者时间控制的

程序的静态（无条件）操作中调用 S_VSET  指令。

要寻址的 ET 200S 1SI 模块的地址在 LADDR 参数中指定。

参数 

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。传输被禁止。

LADDR INPUT INT ET 200S 1SI 模块的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

RTS INPUT BOOL 请求发送，

ET 200S 1SI 允许发送。

（控制 ET 200S 1SI 输出）

DTR INPUT BOOL 数据终端准备就绪，

ET 200S 1SI 已做好运行准备。

（控制 ET 200S 1SI 输出）

DONE1 OUTPUT BOOL （ET 200S 1SI 输出）

ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8665)包含错误信息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8665)包含错误信息。

COM_RST IN_OUT BOOL 指令重新启动

1 作业成功完成后，这些参数仍在一个 CPU 周期的时间内可用。

数据区中的分配

S_VSET  指令与 I_SET 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。 禁止访问背景数据块中的

数据

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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启动

S_VSET  指令的 COM_RST 参数用于向指令报告启动。

将启动 OB 中的 COM_RST 参数设置为 1。
在循环模式中调用指令，无需设置或复位 COM_RST 参数。

如果设置了 COM_RST 参数：

• 该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息（I/O 区域中的字节数，无论是否为分布式 I/O）。

• 该指令会复位本身，同时取消之前启动的任何作业（在上一次 CPU 切换为 STOP 之前）。

该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息后，会自动复位 COM_RST 参数。

S_XON： 为 XON/XOFF 数据流控制分配参数 (S7-300, S7-400)

说明 
如果为 XON/XOFF 数据流控制组态模块，则使用 S_XON  指令可设置其它参数。 

说明

在 S_SEND、S_RCV、S_VSET 和 S_VSTAT 指令完成任务 (DONE = TRUE) 之前，必须启动 
S_XON 指令。

参数

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 传输被禁止。

LADDR INPUT INT ET 200S 1SI 模块的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

XON INPUT BYTE XON 字符

0 到 7FH（7 个数据位）

0 到 FFH（8 个数据位）

默认值： 11 (DC1)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

XOFF INPUT BYTE XOFF 字符

0 到 7FH（7 个数据位）

0 到 FFH（8 个数据位）

默认值： 13 (DC3)
WAIT_FOR_XON INPUT TIME XOFF 后 XON 的等待时间

20 ms 到 10 min 55 s 350 ms
默认值： 2 s

DONE1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8665)包含错误信息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 (页 8665)包
含错误信息。

COM_RST IN_OUT BOOL 指令重新启动

1 在成功完成请求后的一个 CPU 周期内，DONE、ERROR 和 STATUS 参数都可用。

数据区中的分配

S_XON  指令与 I_XON 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据块中的

数据。

说明

例外： 如果发生错误 STATUS == W#16#1Exx，可以查看 SFCERR 变量以了解更详细的错误

信息。

启动

S_XON  指令的 COM_RST 参数用于向指令报告启动。

将启动 OB 中的 COM_RST 参数设置为 1。
在循环模式中调用指令，无需设置或复位 COM_RST 参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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如果设置了 COM_RST 参数：

• 该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息（I/O 区域中的字节数，无论是否为分布式 I/O）。

• 该指令会复位本身，同时取消之前启动的任何作业（在上一次 CPU 切换为 STOP 之前）。

该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息后，会自动复位 COM_RST 参数。

S_RTS： 为 RTS/CTS 数据流控制分配参数 (S7-300, S7-400)

说明

如果为 RTS/CTS 数据流控制组态模块，则使用 S_RTS  指令可组态其它参数。

说明

在 S_SEND、S_RCV、S_VSET 和 S_VSTAT 指令完成任务 (DONE = TRUE) 之前，必须启动 
S_RTS 指令。

参数

参数 声明 数据类

型

说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 传输被禁止。

LADDR INPUT INT ET 200S SI 模块的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

WAIT_FOR_CTS INPUT TIME CTS = ON 的等待时间

20 ms 到 10 min 55 s 350 ms
默认值： 2 s

DONE1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8665)包含错误信息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 (页 8665)包含

错误信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

说明

COM_RST IN_OUT BOOL 指令重新启动

1 在成功完成请求后的一个 CPU 周期内，DONE、ERROR 和 STATUS 参数都可用。

数据区中的分配

S_RTS  指令与 I_RTS 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据块中的数

据。

说明

例外： 如果发生错误 STATUS == W#16#1Exx，可以查看 SFCERR 变量以了解更详细的错误

信息。

启动

S_RTS  指令的 COM_RST 参数用于向指令报告启动。

将启动 OB 中的 COM_RST 参数设置为 1。
在循环模式中调用指令，无需设置或复位 COM_RST 参数。

如果设置了 COM_RST 参数：

• 该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息（I/O 区域中的字节数，无论是否为分布式 I/O）。

• 该指令会复位本身，同时取消之前启动的任何作业（在上一次 CPU 切换为 STOP 之前）。

该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息后，会自动复位 COM_RST 参数。

S_V24： 通过 RS 232C 伴随信号的自动操作为数据流控制分配参数 (S7-300, S7-400)

说明

如果为 RS 232C 伴随信号的自动控制组态模块，则使用 S_V24  指令可组态其它参数。

说明

在 S_SEND、S_RCV、S_VSET 和 S_VSTAT 指令完成任务 (DONE = TRUE) 之前，必须启动 
S_V24 指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

参数 声明 数据类

型

说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 传输被禁止。

LADDR INPUT INT ET 200S 1SI 模块的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

TIME_RTS_OFF INPUT TIME 传输完成后禁用 RTS 之前必须等待的时间。 
0 ms 到 10 min 55 s 350 ms
默认值： 10 ms

DATA_WAIT_TIME INPUT TIME 设置 RTS 后，等待伙伴设置 CTS = ON 的时间。 
0 ms 到 10 min 55 s 350 ms
默认值： 10 ms

DONE1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00
ERROR1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8665)包含错误信息。

STATUS1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 (页 8665)包
含错误信息。

COM_RST IN_OUT BOOL 指令重新启动

1 在成功完成请求后的一个 CPU 周期内，DONE、ERROR 和 STATUS 参数都可用。

数据区中的分配

S_V24  指令与 I_V24 背景数据块结合使用。调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据块中的数

据。

说明

例外： 如果发生错误 STATUS == W#16#1Exx，可以查看 SFCERR 变量以了解更详细的错误

信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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启动

S_V24  指令的 COM_RST 参数用于向指令报告启动。

将启动 OB 中的 COM_RST 参数设置为 1。
在循环模式中调用指令，无需设置或复位 COM_RST 参数。

如果设置了 COM_RST 参数：

• 该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息（I/O 区域中的字节数，无论是否为分布式 I/O）。

• 该指令会复位本身，同时取消之前启动的任何作业（在上一次 CPU 切换为 STOP 之前）。

该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息后，会自动复位 COM_RST 参数。

STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

事件类别

事件类别 含义

2 错误正在初始化

5 执行 CPU 作业时出错

7 发送错误

8 接收错误

11 (0BH) 警告

30 (1EH) 模块和 CPU 之间的通信错误

STATUS 参数

错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0201 没有（有效的）组态可用。 为模块提供正确的参数。如有必要，确保已正确

安装系统。

0502 在 ET 200S 1SI 模块的该工作模式下（例

如，设备接口未参数化）不允许该请求。

发送消息帧的长度大于 224 字节。 ET 200S 1SI 
模块取消了传输作业。 
选择较短的消息帧长度。

050E 报文长度无效 发送消息帧的长度大于 224 字节。ET 200S 1SI 
模块取消了传输作业。

选择较短的报文长度。

指令
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0550 参数更新请求对当前所选的 ET 200S 1SI 模
块数据流控制的形式无效。

在 AS 程序中编辑指令参数（S_XON、S_RTS 和 
S_V24），或修改硬件组态中 ET 200S 1SI 模块

的数据流控制功能，以确保兼容性。

0551 在 ET 200S 1SI 模块和自动化系统之间进

行通信期间出现帧执行错误。 传输从 ET 
200S 1SI 模块收到的消息帧期间，自动化

系统中出错。

模块和自动化系统已取消了该传输。 重复接收请

求；ET 200S 1SI 模块再次发送收到的消息。 

0702 仅适用于 3964(R)：
建立连接时出错：

发送 STX 之后，接收到 NAK 或任何其它代

码（DLE 或 STX 除外）。

可以在传输线路中互连接口测试器 (FOXPG) 来调

试伙伴设备。

0703 仅适用于 3964(R)：
超过确认延时时间 (QVZ)：
发送 STX 之后，伙伴在确认延时时间内没

有响应。

例如，伙伴设备过慢或尚未准备好接收，或者传

输线路出现断路。可以在传输线路中互连接口测

试器 (FOXPG) 来调试伙伴设备。

0704 仅适用于 3964(R)：
由伙伴终止：

在发送期间接收到来自伙伴的一个或多个

字符。

检查伙伴是否也指示错误，可能的原因包括并未

收到所有已传输的数据（例如，传输线路断

路）、致命错误未决或伙伴设备发生故障。可以

在传输线路中互连接口测试器 (FOXPG) 来调试伙

伴设备。

0705 仅适用于 3964(R)：
发送时出现否定确认

检查伙伴是否也指示错误，可能的原因包括并未

收到所有传送数据（例如，传输线路断路）、致

命错误未决或伙伴设备发生故障。可以在传输线

路中互连接口测试器 (FOXPG) 来调试伙伴设备。

0706 仅适用于 3964(R)：
连接结束错误：

• 伙伴在连接结束时以 NAK 或一个随机

字符串（DLE 除外）拒绝了报文，或

• 过早收到确认字符 (DLE)。

检查伙伴是否也指示错误，可能的原因包括并未

收到所有传送数据（例如，传输线路断路）、致

命错误未决或伙伴设备发生故障。可以在传输线

路中互连接口测试器 (FOXPG) 来调试伙伴设备。

0707 仅适用于 3964(R)：
连接结束时超出确认延时时间，或发送报

文后超出响应监视时间：

用 DLE ETX 终止连接后，在确认延时时间

内没有收到伙伴的响应。

伙伴设备过慢或发生故障。 如有必要，请使用切

换到传输线路的接口测试设备进行检查。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0708 仅适用于 ASCII 驱动程序：

XON 或 CTS = ON 的等待时间已结束。

通信伙伴发生故障、过慢或已离线。 检查通信伙

伴；您可能需要更改参数分配。

070B 仅适用于 3964(R)：
由于两个伙伴均为高优先级，因此无法解

决初始化冲突。

更改参数分配。

070C 仅适用于 3964(R)：
由于两个伙伴均为低优先级，因此无法解

决初始化冲突。

更改参数分配。

0802 仅适用于 3964(R)：
建立连接时出错：

• 在空闲模式下，收到了一个或多个随机

代码（NAK 或 STX 除外），或

• 收到 STX 后，伙伴在没有等待响应 DLE 
的情况下发送了更多字符。

伙伴通电后：

• 伙伴接通电源时，模块收到一个未定义

的字符。

可以在传输线路中互连接口测试器 (FOXPG) 来调

试伙伴设备。

0805 仅适用于 3964(R)：
接收时出现逻辑错误：

收到 DLE 后，又收到一个随机代码（DLE 
或 ETX 除外）。

检查伙伴是否总是复制报文报头和数据字符串中

的 DLE，或连接是否用 DLE ETX 终止。可以在传

输线路中互连接口测试器 (FOXPG) 来调试伙伴设

备。

0806 超过字符延时时间 (ZVZ)：
• 在字符延时时间内未收到两个连续字

符，或

仅适用于 3964(R)：
• 1. 在字符延时时间内，未收到在建立连

接时发送 DLE 后的第一个字符。

伙伴设备过慢或发生故障。可以在传输线路中互

连接口测试器 (FOXPG) 来调试伙伴设备。

0807 仅适用于 3964(R)：
报文长度非法：

收到一个长度为零的报文。

收到长度为零的报文并非错误。

检查通信伙伴为何发送不含用户数据的报文。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0808 仅适用于 3964(R)：
块检查字符 (BCC) 中出错：

内部计算的 BCC 的值与在终止连接时伙伴

接收到的 BCC 不匹配。

检查连接是否被严重破坏；此时也可以不时地查

看错误代码。可以在传输线路中互连接口测试器 
(FOXPG) 来调试伙伴设备。

0809 仅适用于 3964(R)：
重复次数必须设置为相同的值。

在通信伙伴方声明一个与您模块中相同的块等待

时间。 检查通信设备是否发生故障；您可能需要

使用转换为传输线路的接口测试设备。

080A 没有可用的空闲接收缓冲区：

没有可用于接收数据的缓冲区空间。

提高 S_RCV 指令的调用率。

080C 传输错误：

• 检测到传输错误（奇偶校验/停止位/溢
出错误）。

仅适用于 3964(R)：
• 如果在发送或接收操作过程中发生此错

误，则启动重复操作。

• 如果在空闲模式下收到一个损坏的字

符，则会立即报告错误，以便可以及早

检测到传输线路上的干扰。

• 如果 SF LED（红灯）亮起，则两个通

信伙伴之间的连接电缆断路。

传输线路上的干扰造成消息帧重复，因此降低了

用户数据的吞吐量。 漏检错误的风险也会增

加。 更改系统设置或电缆接线。检查通信伙伴的

电缆，或验证双方设备对波特率、奇偶校验和停

止位数目的设置是否匹配。

080D BREAK： 到伙伴的接收线路断路。 重新连接或接通伙伴电源。

0810 仅适用于 ASCII 驱动程序：

奇偶校验错误：

• 如果 SF LED（红灯）亮起，则两个通

信伙伴之间的连接电缆断路。

检查通信伙伴的电缆，或验证双方设备对波特

率、奇偶校验和停止位数目的设置是否匹配。

更改系统设置或电缆接线。

0811 仅适用于 ASCII 驱动程序：

字符帧错误：

• 如果 SF LED（红灯）亮起，则两个通

信伙伴之间的连接电缆断路。

检查通信伙伴的电缆，或验证双方设备对波特

率、奇偶校验和停止位数目的设置是否匹配。

更改系统设置或电缆接线。

0812 仅适用于 ASCII 驱动程序：

在模块发送 XOFF 或将 CTS 设置为 OFF 后
收到更多字符。

重新组态通信伙伴或更快速地读取模块数据。

指令
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决方法

0818 仅适用于 ASCII 驱动程序：

DSR = OFF 或 CTS = OFF
在传输之前或传输期间，伙伴已将 DSR 或 CTS 信
号切换为“OFF”。
检查伙伴对 RS 232C 伴随信号的控制。

0850 接收消息帧的长度大于 224 个字节或定义

的消息帧长度。

调整伙伴的消息帧长度

0B01 接收缓冲区占用超出整体的 2/3  
1E0D “作业因暖启动、热启动或复位而中止”  
1E0E 调用 SFC DPRD_DAT 时出现静态错误。 

SFC 的 RET_VAL 返回值可用于评估背景数

据块的 SFCERR 变量。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E0F 调用 SFC DPWR_DAT 时出现静态错误。 
SFC 的 RET_VAL 返回值可用于评估背景数

据块的 SFCERR 变量。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E10 调用 SFC RD_LGADR 期间出现静态错误。 
SFC 的 RET_VAL 返回值可用于评估背景数

据块的 SFCERR 变量。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E11 调用 SFC RDSYSST 期间出现静态错误。

SFC 的 RET_VAL 返回值可用于评估背景数

据块的 SFCERR 变量。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E20 参数超出范围。 修改指令的输入以使其位于有效的范围内。

1E41 在指令参数 LEN 中指定的字节数无效 值必须在 1 到 224 个字节的范围内。

判断 SFCERR 变量

有关属于事件类别 30 的错误事件 (1E) 0EH、(1E) 0FH、(1E) 10H 和 (1E) 11H 的更多详细信息，

可在 SFCERR 变量中获得。 
可以从相应指令的背景数据块中装载 SFCERR 变量。

《用于 S7-300/400 系统和标准功能的系统软件》 参考手册中有关“DPRD_DAR”和 SFC15
“DPWR_DAT”系统功能的章节中说明了在 SFCERR 变量中输入的错误消息。

指令
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对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8669



用于 Modbus 的 ET 200S 1SI (S7-300, S7-400)

作为 Modbus 主站进行发送和接收 (S7-300, S7-400)

说明

通过 S_SEND 和 S_RCV 指令在模块和 CPU 之间传送数据。 如果要输出数据，通过输入 REQ 
中的沿激活 S_SEND 指令。 EN_R=1 时，S_RCV 指令已设置为准备好接收数据。所有读取函

数代码均需要 S_RCV。

使用 Modbus 主站协议发送和接收数据

必须激活 S_SEND 和 S_RCV 指令才能执行 Modbus 主站作业。数据要输出到模块时，通过 
REQ 输入处的边沿信号激活 S_SEND 指令。EN_R=1 时，S_RCV 指令已准备好从模块接收数

据。所有读取函数代码操作均需要 S_RCV。 下图显示了执行 Modbus 作业时参数 S_SEND 和 
S_RCV 的整体特性。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明

发送和接收顺序

用户程序与接口模块之间的接口在半双工模式下运行时，必须遵守以下事项：

对 Modbus 主站读取作业进行肯定确认后，必须先通过调用 S_RCV 指令从接口模块获取接

收数据，然后才能启动新的 Modbus 主站发送作业。

S_RCV：接收数据 (S7-300, S7-400)

说明

S_RCV  指令根据 DB_NO 和 DBB_NO 参数指定的内容将数据从 ET 200S 1SI 模块传送至 S7 数
据区。 为进行数据传输，可在循环或者时间控制的程序的静态（无条件）操作中调用 S_RCV  
指令。

工作原理

参数 EN_R 处的（静态）信号状态“1”启动对要从 ET 200S 1SI 模块读取的数据的检查。 可以

通过在参数 EN_R 处设置信号状态“0”以及在参数 R 处设置信号状态“1”来取消激活的传输。 
（由于参数 EN_R 设为“1”后可能无法再次启动传输，除了将 EN_R 设为“0”之外还应将参数 R 设
为“1”以取消激活的传输。） 终止已取消的接收请求，同时生成一条错误消息（STATUS 输
出）。 在参数 EN_R 处设置信号状态“0”之后，会禁用接收功能。 数据传输可能会进行多次

调用（程序周期），具体取决于数据量。 
如果指令检测到参数 R 的信号状态为“1”，则将取消当前的传输作业，并将 S_RCV  指令复位

为初始状态。在参数 R 处设置信号状态“1”之后，会禁用接收功能。 如果信号状态恢复为“0”，
则从头开始重新接收取消的消息帧。

参数 LADDR 指定要寻址的 ET 200S 1SI 的地址。

输出 NDR 指示“作业已完成且无错/数据已接收”（已读取全部数据），ERROR 指示错误事

件。 如果发生错误，会在 STATUS 中显示相应的错误编号。 如果接收缓冲区占用超过其容

量的 2/3，则在每次调用 S_RCV 时，STATUS 都会返回警告。 如果无错误或警告处于未决状态，

则 STATUS 的值为“0”。
复位 S_RCV  指令后，还会输出 NDR 和 ERROR/STATUS (LEN == 16#00)（请参见时序图）。 
如果出现错误，则复位二进制结果 BR。 如果块已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

指令
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参数 

参数 声明 数据类型 说明

EN_R INPUT BOOL 启用数据读取

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 接收被禁止。

LADDR INPUT INT ET 200S 1SI 模块的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 数据块号

接收数据块号： 依 CPU 而定，不允许为

零

DBB_NO INPUT INT 数据字节号（接收数据）

S7-1500： 0 ≤ DBB_NO 且 
DBB_NO + LEN ≤ 数据块大小

S7-300/400： 0 ≤ DBB_NO 且 
DBB_NO + LEN < 8190 

NDR 1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错，数据已接收

STATUS 参数 == 16#00
ERROR 1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8679)包含错误信息。

LEN 1 OUTPUT INT 已接收消息帧的长度

1 ≤ LEN ≤ 224
按字节数指定

STATUS 1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8679)包含错误信息。

COM_RST IN_OUT BOOL 指令重新启动

1 接收作业成功完成后，NDR、ERROR、LEN 和 STATUS 参数仍在一个 CPU 周期的时间内可

用。

指令
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数据区中的分配

S_RCV  指令与 I_RCV 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据块中的

数据。

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1Exx，可以检查 SFCERR 变量以获得其它详细信息。 
该错误变量必须通过对背景数据块进行符号访问来装载。

启动

S_RCV  指令的 COM_RST 参数用于向指令报告启动。

在启动 OB 中将参数 COM_RST 设置为 1。
在循环模式中调用指令，无需设置或复位 COM_RST 参数。

如果设置了 COM_RST 参数：

• 该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息（I/O 区域中的字节数，无论是否为分布式 I/O）。

• 该指令会复位本身，同时取消之前启动的任何作业（在上一次 CPU 切换为 STOP 之前）。

该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息后，会自动复位 COM_RST 参数。

指令
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时序图 
下图说明了 NDR、LEN 和 ERROR 参数的特性（取决于输入 EN_R 和 R 的接线）。

说明

必须将输入 EN_R 设置为静态信号状态“1”。 在接收请求的持续时间内，必须给参数 EN_R 提
供逻辑运算结果“1”。

规则

说明

S_RCV  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

说明

必须先完成 S_RCV  指令的 ET 200S 模块的 CPU 启动例程，然后 ET 200S 1SI 模块才能接收 CPU 
的状态从 STOP 转换为 RUN 后启动的作业。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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S_SEND：发送数据 (S7-300, S7-400)

说明

S_SEND  指令根据 DB_NO、DBB_NO 和 LEN 参数指定的内容将数据块从 DB 传输至 
ET 200S 1SI。 为进行数据传输，可在循环或者时间控制程序中的静态（无条件）操作中调用 
S_SEND  指令。

工作原理

在 REQ 输入的上升沿开始传输数据。 数据传输可能会进行多次调用（程序周期），具体取

决于数据量。

通过将参数输入 R 的信号状态设置为“1”，可在循环中调用 S_SEND  指令。 该设置会取消向 
ET 200S 1SI 模块进行的传输，并将 S_SEND  指令复位为初始状态。 ET 200S 1SI 模块已接

收到的数据仍会传送给通信伙伴。 输入 R 的静态信号状态“1”指示数据传输已禁用。

参数 LADDR 指定要寻址的 ET 200S 1SI 的地址。

输出 DONE 指示“作业已完成且无错”，ERROR 指示错误事件。 如果发生错误，会在 STATUS 
中显示相应的事件编号。 如果未发生错误，STATUS 的值为 0。对于 S_SEND 指令的 RESET，
还会输出 DONE 和 ERROR/STATUS（请参见时序图）。 如果出现错误，则复位二进制结果 BR。
如果块已完成且无错，则二进制结果的状态为“1”。

参数

参数 声明 数据类型 说明

REQ INPUT BOOL 作业在上升沿触发

R INPUT BOOL 取消作业

取消正在进行的作业。 传输被禁止。

LADDR INPUT INT ET 200S 1SI 模块的起始地址

起始地址从 STEP 7 获取。

DB_NO INPUT INT 数据块号

发送 DB 号： 依 CPU 而定，不允许为零

DBB_NO INPUT INT 数据字节号（传输数据）

S7-1500： 0 ≤ DBB_NO 且 
DBB_NO + LEN ≤ 数据块大小

S7-300/400： 0 ≤ DBB_NO 且 
DBB_NO + LEN < 8190 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

LEN INPUT INT 数据长度

1 ≤ LEN ≤ 224
按字节数指定

DONE 1 OUTPUT BOOL 作业已完成且无错

STATUS 参数 == 16#00
ERROR 1 OUTPUT BOOL 作业已取消但有错误

STATUS 参数 (页 8679)包含错误信息。

STATUS 1 OUTPUT WORD 错误规范

如果 ERROR == 1，则 STATUS 参数 
(页 8679)包含错误信息。

COM_RST IN_OUT BOOL 指令重新启动

1 传输作业成功完成后，DONE、ERROR 和 STATUS 参数仍在

一个 CPU 周期的时间内可用。

数据区中的分配

S_SEND  指令与 I_SEND 背景数据块结合使用。 调用时包含 DB 号。禁止访问背景数据块中

的数据。

说明

例外： 如果出现错误 STATUS == W#16#1Exx，可以检查 SFCERR 变量以获得其它详细信息。 
该错误变量必须通过对背景数据块进行符号访问来装载。

启动

S_SEND  指令的 COM_RST 参数用于向指令报告启动。

在启动 OB 中将参数 COM_RST 设置为 1。
在循环模式中调用指令，无需设置或复位 COM_RST 参数。

如果设置了 COM_RST 参数：

• 该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息（I/O 区域中的字节数，无论是否为分布式 I/O）。

• 该指令会复位本身，同时取消之前启动的任何作业（在上一次 CPU 切换为 STOP 之前）。

该指令获取有关 ET 200S 1SI 模块的信息后，会自动复位 COM_RST 参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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时序图

下图说明了 DONE 和 ERROR 参数的特性（取决于输入 REQ 和 R 的接线）。 

说明

输入 REQ 通过沿来触发。 输入 REQ 上的一个上升沿便足够。 在整个传输期间，RLO（逻辑

运算结果）不一定必须为“1”。

规则

说明

S_SEND  指令没有参数检查。 如果参数分配错误，CPU 可以切换到 STOP 模式。

说明

必须先完成 S_SEND  指令的 ET 200S 模块的 CPU 启动例程（请参见上文），然后 ET 200S 1SI 
模块才能执行 CPU 的状态从 STOP 切换为 RUN 后启动的作业。 在此期间启动的作业不会丢

失。 启动协调完成后，会将该作业发送至 ET 200S 1SI 模块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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S_MODB： ET 200S 1SI 的 Modbus 从站指令 (S7-300, S7-400)

说明

要使 Modbus 从站作业执行，必须在用户程序中周期性地调用 S_MODB  指令。 S_MODB  指
令接收来自串行接口模块 ET200S Modbus/USS 的作业，然后执行作业并将响应返回给该模

块。 通过由 S_MODB  调用的 S_SEND  和 S_RCV  指令来处理 CPU 和模块之间的通信。

工作原理

每次暖启动 CPU 后，用户程序都必须初始化该 Modbus 通信指令。 通过输入 CP_START 的
上升沿触发初始化。 该指令将 CPU 的 I、Q、F、T 和 C 地址区的大小记录在其背景数据块中。 
成功完成初始化后，该 FB 将设置输出 CP_START_OK。
初始化错误由输出 CP_START_ERROR 指定。 在这种情况下，无法实现 Modbus 通信，并且

在响应 Modbus 主站的任何请求时都会生成例外代码消息。

S_MODB 使用位于数据块中的 Modbus 数据转换表将 Modbus 地址映射到 SIMATIC S7 存储

区中。

参数

参数 声明 数据类型 说明

LADDR INPUT INT 串行接口模块 ET 200S 1SI 的起始地址。

起始地址从 STEP 7 获取。

START_TIMER INPUT TIMER 初始化超时的时间：

指令用于防止初始化冻结的 CPU 时间。

START_TIME INPUT S5TIME 初始化超时的时间值：

指令初始化的 大有效时间

DB_No INPUT BLOCK_DB 包含 Modbus 转换表的数据块编号：

请参见 SIMATIC CPU 中的数据区

OB_MASK INPUT BOOL 屏蔽 I/O 访问错误和延时中断：

可设置为 TRUE 以指定仅将由于访问不存

在的 I/O 而产生的错误报告给 Modbus 主
站

CP_START INPUT BOOL 开始初始化指令

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 说明

CP_START_FM INPUT BOOL 通过输入 START 的上升沿触发初始化：

用于指令保存 CP_START 的前一个值的存

储元素。

CP_NDR OUTPUT BOOL 接收顺序帧

CP_START_OK OUTPUT BOOL 初始化成功完成： 
初始化在监视时间到期之前完成，且无错

误。

CP_START_ERROR OUTPUT BOOL 初始化终止且出现错误：

即使监视时间过期后，初始化也无法无错

误地完成。

ERROR_NR OUTPUT WORD 错误编号

请参见“诊断”

ERROR_INFO OUTPUT WORD 其它错误信息

请参见“诊断”

数据区中的分配 
S_MODB  指令与 IDB_MODB 背景数据块结合使用，背景数据块的编号在调用中指定。

禁止访问背景数据块中的数据。

如何处理错误

可以使用输入参数 OB_MASK 引导该 Modbus 指令屏蔽 I/O 访问错误。 如果尝试向不可用的 
I/O 写入数据，CPU 不会进入 STOP 模式或调用错误 OB。该指令会检测访问错误，取消作业

并向 Modbus 主站返回错误响应。

STATUS 参数 (Modbus/USS) (S7-300, S7-400)

事件类别

事件类别 含义

2 错误正在初始化

5 执行 CPU 作业时出错

8 接收错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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事件类别 含义

14 (0EH) 一般处理错误：参数分配，处理 S_SEND 作业。评估接收的数据，接收例

外代码消息

30 (1EH) 模块和 CPU 之间的通信错误

STATUS 参数

错误代码 
(W#16#...)

说明 解决办法

0201 没有（有效的）组态可用。 为模块提供正确的参数。如有必要，确保

已正确安装系统。

0502 串行接口模块 ET 200S 
Modbus/USS 的该工作模式下不允

许命令（例如：未组态设备接

口）。

判断诊断中断并相应地纠正错误。

050E 报文长度无效 发送消息帧的长度大于 224 字节。发送作

业被 ET 200S Modbus/USS 模块终止。 
选择较短的报文长度。

0530 由于尚未获得通信伙伴对上一个读

取 Modbus 主站发送作业的响应，

因此 Modbus 主站发送作业被拒

绝。

成功读取 Modbus 主站发送作业后，必须

先读取模块中通信伙伴的响应，然后才能

启动新的 Modbus 主站发送作业。

0551 串行接口模块 ET 200S 
Modbus/USS 与 CPU 之间通信时出

现帧序列错误。将 ET 200S SI 串行

接口模块的接收消息帧传输到 
CPU 时发生错误。 

模块和 CPU 均已取消传输。重复接收作

业。ET 200S Modbus/USS 串行接口模块

再次发送接收的消息。

0806 超过字符延时时间。在字符延时时

间内未收到两个连续字符。

伙伴设备过慢或发生故障。可以在传输线

路中互连接口测试器 (FOXPG) 来调试伙伴

设备。

080A 接收响应消息帧期间，主站的接收

缓冲区溢出。 
检查从站的协议设置。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决办法

080C 检测到传输错误（奇偶校验/停止

位/溢出错误）。

数据链路上的干扰造成报文重复，因此降

低了用户数据吞吐量。漏检错误的风险也

会增加。更改系统设置或电缆接线。

检查通信伙伴的电缆，或验证双方设备对

波特率、奇偶校验和停止位数目的设置是

否匹配。

080D BREAK：到伙伴的接收线路断路。 重新连接或接通伙伴电源。

0810 奇偶校验错误：如果 SF LED（红

灯）亮起，则表示连接两个通信伙

伴的电缆出现断路。

检查通信伙伴的电缆，或验证双方设备对

波特率、奇偶校验和停止位数目的设置是

否匹配。

更改系统设置或电缆接线。

0811 字符帧错误：如果 SF LED（红

灯）亮起，则表示连接两个通信伙

伴的电缆出现断路。

检查通信伙伴的电缆，或验证双方设备对

波特率、奇偶校验和停止位数目的设置是

否匹配。

更改系统设置或电缆接线。

0812 CTS 串口设置为 OFF 后接收到额外

字符。

重新组态通信伙伴或者加快从串行接口获

取的速度。 
0830 主站：请求消息帧已发送且响应监

视时间已结束，未检测到响应消息

帧的开头。

从站：该函数代码不允许使用广

播。

检查传输线路是否已中断（可能需要进行

接口分析）。 
检查是否对模块和通信伙伴的以下协议参

数进行了相同的设置：传输率、数据位

数、奇偶校验和停止位数。 
检查 PtP_PARAM 中的响应监视时间的值

是否足够大。 
检查并确定指定的从站地址是否可用。 
对于能够使用广播功能的函数代码，仅允

许 Modbus 主站系统使用广播功能。

0831 主站：从站响应消息帧中的第一个

字符与在请求消息帧中发送的从站

地址不同（对于常规操作）。

从站：收到的函数代码是不允许

的。

错误的从站进行了响应。

检查传输线路是否已中断（可能需要进行

接口分析）。

该函数代码不能用于此驱动程序。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决办法

0832 超出 大位数或寄存器数

或者访问 SIMATIC 定时器存储区或

计数器存储区时位数无法被 16 整
除。 

将 大位数和 大寄存器数分别限制为 
2,040 和 127。仅以 16 位间隔访问 
SIMATIC 定时器、计数器。

0833 函数代码 FC 15/16 的位数或寄存

器数与消息帧元素 byte_count 不
匹配。

更正位数/寄存器数或 byte_count。

0834 识别到“设置位/复位位”的位编

码非法。 
仅对 FC05 使用 0000Hex 或 FF00Hex 编
码。

0835 识别到函数代码 FC 08“环路测试”

的诊断子码非法（非 
0000Hex）。 

仅对 FC08 使用子码 0000Hex。

0836 CRC 16 校验和的内部产生的值与

收到的 CRC 校验和不匹配。

检查 Modbus 主站系统上 CRC 校验和的结

构。

0837 消息帧序列错误：

Modbus 主站系统在驱动程序发送

后一个响应消息帧之前发送了新

的请求消息帧。 

增加 Modbus 主站系统的从站响应消息帧

的超时时间。

0850 接收消息帧的长度大于 224 字节

或者大于组态的消息帧长度。

调整伙伴的消息帧长度。

0E20 该连接需要 8 个数据位。

驱动程序尚未就绪。

更正驱动程序的参数分配。

0E21 已设置的字符延时时间的倍增因子

不在 1 到 10 之内。驱动程序使用

默认设置 1 进行运算。

更正驱动程序的参数分配。

0E22 驱动程序的操作模式设置非法。必

须指定是“常规操作”还是“噪声

抑制操作”。

驱动程序未准备好进行此操作。

更正驱动程序的参数分配。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决办法

0E23 主站：为响应监视时间设置了非法

的值：有效的值在 50 ms 和 
655,000 ms 之间。

驱动程序未准备好进行此操作。 
从站：为从站地址设置了非法的

值。从站地址 0 非法。

驱动程序未准备好进行此操作。

更正驱动程序的参数分配。 
 
更正驱动程序的参数分配。

0E2E 读取接口参数文件时出错。

驱动程序未准备好进行此操作。

重新启动主站 (Mains_ON)。

0E40 使用 S_SEND 为 LEN 指定的值太

小。

小长度是 2 个字节。

0E41 使用 S_SEND 为 LEN 指定的值太

小。发送函数代码需要更大的长

度。 

该函数代码的 小长度是 6 个字节。

0E42 发送的函数代码非法。 仅使用允许的函数代码。 
0E43 该函数代码不允许使用从站地址 0

（= 广播）。

仅为适合的函数代码使用从站地址 0。

0E44 发送的“位数”的值不在 1 到 
2,040 之内。

“位数”必须在 1 到 2,040 之内。

0E45 发送的“寄存器数”的值不在 1 到 
127 之内。

“寄存器数”必须在 1 到 127 之内。

0E46 函数代码 15 或 16：
发送的“位数”/“寄存器数”的值不

在 1 到 2,040/1 到 127 之内。

“位数”/“寄存器数”必须在 1 到 2,040/1 
到 127 之内。

0E47 函数代码 15 或 16：
S_SEND 的 LEN 与发送的“位

数”/“寄存器数”不符。

LEN 太小。

为 SEND 增加 LEN，直到足够的用户数据

发送到模块。 
必须发送更多的用户数据到模块以达到

“位数”/“寄存器数”。

0E48 函数代码 5：
在 SEND 源 DB 中为“设置

位”(FF00H) 或“删除位”(0000H) 
指定的代码不正确。

唯一允许的代码是“设置位”(FF00H) 和
“删除位”(0000H)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决办法

0E49 函数代码 8：
在 SEND 源代码中为“诊断代码”

指定的代码不正确。

唯一允许的代码是“诊断代码”0000H。

0E4A 该函数代码的长度大于 大长度。本手册包含了每个函数代码的 大长度。

0E50 主站在未发送任何内容的情况下收

到响应。

网络中有从站或另一个主站。 
检查传输线路是否已中断（可能需要进行

接口分析）。

0E51 函数代码不正确：

在响应消息帧中收到的函数代码与

发送的函数代码不同。

检查从站设备。

0E52 字节下溢：

收到的字符数少于响应消息帧的字

节计数器指示的字符数或该函数代

码预期的字符数。

检查从站设备。

0E53 字节上溢：

收到的字符数多于响应消息帧的字

节计数器指示的字符数或该函数代

码预期的字符数。

检查从站设备。

0E54 字节计数器不正确：

响应消息帧中收到的字节计数器太

小。

检查从站设备。

0E55 字节计数器错误：

响应消息帧中接收到的字节计数器

错误。

检查从站设备。

0E56 回复不正确：

从站回复的响应消息帧数据（位数

等）与在响应消息帧中发送的数据

不同。

检查从站设备。

0E57 CRC 校验不正确：

校验来自从站的响应消息帧的 CRC 
16 校验和时出错。

检查从站设备。

0E61 响应消息帧返回异常代码 01：
非法函数

请参见手册，以获取有关从站设备的信

息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误代码 
(W#16#...)

说明 解决办法

0E62 响应消息帧返回异常代码 02：
数据地址非法

请参见手册，以获取有关从站设备的信

息。

0E63 响应消息帧返回异常代码 03：
非法数据值

请参见手册，以获取有关从站设备的信

息。

0E64 响应消息帧返回异常代码 04：
相关设备故障

请参见手册，以获取有关从站设备的信

息。

0E65 响应消息帧返回异常代码 05：
确认

请参见手册，以获取有关从站设备的信

息。

0E66 响应消息帧返回异常代码 06：
已占用；消息帧被拒绝

请参见手册，以获取有关从站设备的信

息。

0E67 响应消息帧返回异常代码 07：
否定确认

请参见手册，以获取有关从站设备的信

息。

1E0D “作业因暖启动、热启动或复位而

中止”

 

1E0E 调用 SFC DP_RDDAT 期间出现静态

错误。SFC 的 RET_VAL 返回值可

用于评估背景数据块的 SFCERR 变
量。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E0F 调用 SFC DP_WRDAT 期间出现静

态错误。SFC 的 RET_VAL 返回值

可用于评估背景数据块的 SFCERR 
变量。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E10 调用 SFC RD_LGADR 期间出现静态

错误。SFC 的 RET_VAL 返回值可

用于评估背景数据块的 SFCERR 变
量。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E11 调用 SFC RDSYSST 期间出现静态

错误。SFC 的 RET_VAL 返回值可

用于评估背景数据块的 SFCERR 变
量。

从背景数据块中装载 SFCERR 变量。

1E20 参数超出范围。 为该指令输入有效范围内的参数。

1E41 在指令参数 LEN 中指定的字节数无

效

值必须在 1 到 256 个字节的范围内。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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判断 SFCERR 变量

有关属于事件类别 30 的错误 (1E) 0EH、(1E) 0FH、(1E) 10H 和 (1E) 11H 的更多详细信息，可

以通过 SFCERR 变量获得。

可以从相应指令的背景数据块中装载 SFCERR 变量。

在 SFCERR 变量中输入的错误消息可在系统函数“DPRD_DAT：读取 DP 标准从站的一致性数

据”和 SFC15“DPWR_DAT：写入 DP 标准从站的一致性数据”以及“RD_LGADR：确定模块的

所有逻辑地址”中找到。

参见

DPRD_DAT： 读取 DP 标准从站的一致性数据 (页 7327)
DPWR_DAT： 将一致性数据写入 DP 标准从站 (页 7330)
RD_LGADR： 确定模块的所有逻辑地址 (页 7658)

ERROR_NR、ERROR_INFO 参数 (S7-300, S7-400)

诊断的错误类别

起止错误编号 说明 含义

1 ... 9 指令和 CP 初始化错

误 
错误编号 1 至 9 指示初始化终止且出现错误。 
CP_START_ERROR 参数被设置为 1。
无法实现 Modbus 与主站系统之间的通信。

10 ... 19 执行函数代码时出

错

错误编号 10 至 19 指示在处理函数代码时出错。 CP 
向通信指令传送了无效的执行作业。

错误也会报告给驱动程序。

后续执行作业会继续被处理。 
90 ... 99 其它故障/错误 出现处理错误。

错误不会报告给驱动程序。

后续执行作业会继续被处理。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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错误编号

ERROR_ No
（十进制）

ERROR_INFO 错误文本 解决方法

0 0 没有错误  
1 SFC 51->RET_VAL 使用 SFC 51 读取系统状态列

表时出错。

分析 ERROR_INFO 中的 RET_VAL；消除出

错原因。

2 S_SEND-
>STATUS，S_RCV-
>STATUS

模块初始化期间超时或出错

（S_SEND 请求中有错误）。

检查此接口是否被分配了适用于“Modbus 
从站”协议操作的参数。

验证通信指令中指定的“ID”。
分析 ERROR_INFO。

11 起始地址 驱动程序向通信指令传送了无

效的起始地址。

检查 Modbus 主站系统的 Modbus 地址。

12 寄存器数 驱动程序向通信指令传送了无

效的寄存器数。 
寄存器数 = 0。

检查 Modbus 主站系统的寄存器数。

如有必要，请重新启动该模块 
(Mains_ON)。

13 寄存器数 驱动程序向通信指令传送了无

效的寄存器数： 
寄存器数 > 128。

检查 Modbus 主站系统的寄存器数。

如有必要，请重新启动该模块 
(Mains_ON)。

14 位存储器 M – 
结束地址

试图访问区域外部的 SIMATIC 
标志存储区。

注意：

SIMATIC CPU 中的区域长度取

决于 CPU 的类型。

减小 Modbus 起始地址的长度或 Modbus 
主站系统中的访问长度。

15 输出 Q — 
结束地址

 
输出 I — 
结束地址

试图访问区域外部的 SIMATIC 
输出存储区。

注意：

SIMATIC CPU 中的区域长度取

决于 CPU 的类型。

减小 Modbus 起始地址的长度或 Modbus 
主站系统中的访问长度。

16 定时器 T — 
结束地址

试图访问区域外部的 SIMATIC 
定时器存储区。

注意：

SIMATIC CPU 中的区域长度取

决于 CPU 的类型。

减小 Modbus 起始地址的长度或 Modbus 
主站系统中的访问长度。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ERROR_ No
（十进制）

ERROR_INFO 错误文本 解决方法

17 计数器 C – 结束地

址

试图访问区域外部的 SIMATIC 
计数器存储区。

注意：

SIMATIC CPU 中的区域长度取

决于 CPU 的类型。

减小 Modbus 起始地址的长度或 Modbus 
主站系统中的访问长度。

18 0 驱动程序向通信指令传送了无

效的 SIMATIC 存储区。

如有必要，请重新启动该模块 
(Mains_ON)。

19   访问 SIMATIC I/O 的过程中出

错。

检查所需的 I/O 是否存在并且无错误。

20 DB# DB 不存在。 将该 DB 添加到您的项目中。

21 DB# DB 长度无效 增加 DB 的长度。

22 DB# DB# 小于 小 DB 值。 更改 小 DB 值。

23 DB# DB# 大于 大 DB 值。 更改 大 DB 值。

24 标志地址 标志小于下限。 更改转换 DB 中标志的下限。

25 标志地址 标志大于上限。 更改转换 DB 中标志的上限。

26 输出地址 输出小于下限。 更改转换 DB 中输出的下限。

27 输出地址 输出大于上限。 更改转换 DB 中输出的上限。

90 S_SEND-> STATUS 使用 S_SEND 向驱动程序传输

确认消息帧时出错。

分析 STATUS 信息。

94 S_RCV->STATUS 使用 S_RCV (STATUS) 读取 
SYSTAT 时出错。

分析 STATUS 信息。

USS 的 ET 200S 1SI (S7-300, S7-400)

S_USST： 向 USS 从站发送数据 (S7-300, S7-400)

说明 
S_USST  指令根据所用的网络数据结构处理到从站的网络数据（PZD 和所有 PKW 数据）的传

输。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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操作原理

该指令从轮询列表（参数 DB）中获取当前从站的参数分配，并从网络数据 DB 中传送数据。

它计算当前从站的通信控制字（触发 PKW 请求/确认参数更改报告），完成 USS 传输数据，

并将数据传输至通信处理器 DB 的发送缓冲区。通过调用 S_SEND  指令来启动到从站的网络

数据传输。

如果该指令检测到参数 DB 中有参数分配错误，则会将一个错误信号存储在网络数据 DB 的
参数分配错误 2 字节中。

该指令在每个自动化系统周期中调用一次。

参数 

参数 声明 数据类型 说明

DBPA INPUT INT 参数 DB 的块编号

依 CPU 而定（不允许为零）

SYPA INPUT INT 参数 DB 中的系统参数的起始地址

0 <= SYPA <= 8174
SLPA INPUT INT 参数 DB 中的从站参数的起始地址

0 <= SLPA <= 8184

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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S_USST 的程序结构

S_USSR： 从 USS 从站接收数据 (S7-300, S7-400)

说明 
S_USSR  指令根据所用的网络数据结构处理接收自从站的网络数据（PZD 和任何 PKW 数据）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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操作原理

该指令从轮询列表（参数 DB）中获取当前从站的参数分配，并计算 TRANSMIT 块的状态字。

如果当前请求已终止且无错（网络数据 DB 的通信状态字中的位 9 ＝ 0），则将来自通信 DB 
的接收缓冲区的进入数据传输到网络数据 DB 并进行计算。然后，更新网络数据 DB 中的通

信状态字。

如果当前请求已终止但有错（网络数据 DB 的通信状态字中的位 9 ＝ 1），则不接受来自通

信处理器 DB 的接收缓冲区的当前从站的数据。该指令在网络数据 DB 的通信状态字中指定

该情况，并在通信错误字中输入出错原因。

如果该块检测到参数 DB 中有参数分配错误，则会将一个错误信号存储在网络数据 DB 的参

数分配错误 1 字节中。

该指令在每个自动化系统周期中调用一次。

参数

参数 声明 数据类型 说明

DBPA INPUT INT 参数 DB 的块编号

依 CPU 而定（不允许为零）

SYPA INPUT INT 参数 DB 中的系统参数的起始地址

0 <= SYPA <= 8174
SLPA INPUT INT 参数 DB 中的从站参数的起始地址

0 <= SLPA <= 8184

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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S_USSR 的程序语法

下图显示了 S_USSR 的程序语法。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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规则

说明

U_USST  指令的参数与 S_USSR 指令的参数对应。两个函数访问参数 DB 中的同一组态（系

统和从站参数），因此，必须为其分配相同的参数。

S_USSI： 初始化 USS (S7-300, S7-400)

说明 
S_USSI  指令是可选功能。 
在 S7 系统启动期间调用该指令会引发生成通信处理器 DB、网络数据 DB 和参数 DB。这些

数据块对通信来说是不可缺少的。还将预设 DBPA。如果所有从站均具有相同的网络数据结构，

则 S_USSI  指令可用于生成和预设指定的数据区。

说明

如果不使用 S_USSI，则必须在通信处理器 DB 中为 DMW 2 预分配一个值（例如，20000）。

说明

在 S7‑1500 上使用 S_USSI
在 S7‑1500 上使用分布式 I/O ET 200S 1SI 的 S_USSI 指令时，请注意以下事项。

即使出错，参数 ANZ 的值也显示为 0。
如果使用 S_USSI 指令时 CPU 切换到 STOP 状态，请检查参数 ANZ 中列出的所有可能错误。

工作原理

该指令在调用时首先针对从站数、网络数据结构、起始节点编号和 PKW 重复情况来检查其

参数分配的似然性。如果该块在检查过程中检测到错误，则不会生成或预设数据块。CPU 随
即进入 STOP 模式，并且用户会通过 S_USSI 指令的错误字节接收到错误消息。参数错误消

除后，必须删除所有已生成的数据块，然后再重新启动。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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进行似然性检查后，该块将检查要生成的数据块是否已存在：

• 如果要生成的数据块尚未存在，将生成这些数据块并预设 DBPA。
• 如果要生成的数据块已存在，将检查每个数据块的长度。如果该 DB 足够长，将再次预设

参数 DB 并删除网络数据 DB 和通信处理器 DB 的内容。如果 DB 过短，则 CPU 将进入 STOP 
模式。可以通过 S_USSI 指令的条件代码字节识别故障 DB。对于要消除的错误，必须完

全删除这三个数据块。然后，将在下次重新启动时再次生成这些数据块，并预设参数 DB。
系统启动期间，必须调用一次 S_USSI 指令 (OB 100)。

参数 

参数 声明 数据类

型

说明

SANZ INPUT INT 具有相同网络数据结构（DBPA 中的系统参数）的

从站数

1 ≤ SANZ ≤ 31
TNU1 INPUT INT 起始节点编号（站号）

0 ≤ TNU1 ≤ 31
PKW INPUT INT PKW，数目

PKW 接口的字数，0、3 或 4
PZD INPUT INT PZD，数目

PZD 接口的字数

0 <= PZD <= 16
DBND INPUT INT 网络数据 DB 号

依 CPU 而定（不允许为零）

允许的范围：60000 到 60999
DBPA INPUT INT 参数 DB 号

依 CPU 而定（不允许为零）

允许的范围：60000 到 60999
DBCP INPUT INT 通信处理器 DB 号

依 CPU 而定（不允许为零）

允许的范围：60000 到 60999

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

说明

WDH INPUT INT 允许的 PKW 请求重复数

0 ≤ WDH ≤ 32767
ANZ OUTPUT BYTE 错误字节

0：无错误

1：从站过多

2：网络数据结构的数据无效

3：组态 DB：编号无效或 DB 过短

4：网络 DB：编号无效或 DB 过短

5：站号不正确

6：通信处理器 DB：编号无效或 DB 过短

7：空闲

8：重复计数器：值不正确

网络数据 DB (S7-300, S7-400)

说明

网络数据 DB 形成了通信和控制程序之间的接口。用户必须使该块为“空”，并且该块的长

度必须足够长。

操作原理 
可以通过在 CPU 启动期间调用 S_USSI 指令来生成或预设这些块（仅 DBPA），或手动输入

这些块。

仅在控制程序分配给从站的网络数据 DB 发送缓冲区中输入从站的发送数据。从相应的接收

缓冲区中接收来自该从站的响应数据（在计算通信控制字中的位 9 之后）。状态字可用于精

确监视通信，而控制字使您可以精确控制参数分配请求的开始。

对于每一个从站，通信接口均包含以下数据：

• 从站相关的通信数据（通信控制，跟踪，6 个数据字）

• 当前 PKW 作业的缓冲区（仅当存在 PKW 区时）

• 网络数据的发送缓冲区（ 多 20 个数据字）

• 网络数据的接收缓冲区（ 多 20 个数据字）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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发送缓冲区和接收缓冲区的长度取决于所选的网络数据结构。如果不存在 PKW 接口，则不

使用当前 PKW 作业的缓冲区。

所需的网络数据 DB 的总长度取决于使用的从站数和网络数据结构。

每个从站的数据字的数目 ＝ 2 x (PKW + PZD) + PKW + 6
其中 PKW ＝ 0、3 或 4 且 0 <= PZD <= 16
示例：具有 3 个字的 PKW 区和 2 个字的 PZD 区的驱动器需要网络数据 DB 中有 19 个数据字。

具有 31 个从站以及 大网络数据长度时，网络数据 DB 的长度为 1,550 个数据字。DBW0 保
留。

在 PKW 区中，网络数据 DB 中的从站数据分配为：PKW 区中有 4 个字，而 PZD 区中有 0 到 16 个字。 

DBWn 内部 通信控制

 
通信跟踪

错误状态

PKW 尝试计数器

参数错误

DBWn+2 通信控制字 (KSTW)
DBWn+4 通信状态字

DBWn+6 通信错误字

DBWn+8 内部

DBWn+10 参数错误 1 字节，参数错误 2 字节

DBWn+12 参数 ID PKE  
用于当前 PKW 作业

的缓冲区

DBWn+14 索引 IND
DBWn+16 参数值 1 PWE1
DBWn+18 参数值 2 PWE2
DBWn+20 参数 ID PKE  

 
PKW 区

 
 
 
 
 
发送缓冲区

DBWn+22 索引 IND
DBWn+24 参数值 1 PWE1
DBWn+26 参数值 2 PWE2
DBWn+28 控制字 (STW) PZD1  

 
PZD 区
（ 多 16 个字的 PZD）

DBWn+30 主设定值 (HSW) PZD2
DBWn+32 设定值/其它控制字 PZD3
DBWn+34 设定值/其它控制字 PZD4
... ...  

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8696 编程和操作手册, 11/2022



DBWn+58 设定值/其它控制字 PZD16  
 
 
PKW 区

 
 
 
 
 
 
 
 
接收缓冲区

DBWn+60 参数 ID PKE
DBWn+62 索引 IND
DBWn+64 参数值 1 PWE1
DBWn+66 参数值 2 PWE2
DBWn+68 状态字 (ZSW) PZD1  

 
 
PZD 区
（ 多 16 个字的 PZD）

DBWn+70 主过程值 (HIW) PZD2
DBWn+72 过程值/其它状态字 PZD3
DBWn+74 过程值/其它状态字 PZD4
... ...  
DBWn+98 过程值/其它状态字 PZD16
  •    
（n = 2、
4、6...）

•  

说明

如果没有 PKW 区，则当前 PKW 作业的缓冲区以及发送缓冲区中的 PKW 区均不存在。

通信控制字 KSTW (DBWn) 
通信控制字中的位符合用户程序和 S_USST 指令。

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
                               

• 位 0：触发 PKW 作业

如果发送缓冲区中存在新 PLW 作业并准备进行处理，则由用户设置位 0。如果接受 PKW 
作业，指令会复位该位。 

• 位 1：接受参数更改报告

如果已接受参数更改报告，则由用户设置位 1。指令复位该位的目的是确认接受。确认

后，从站继续处理当前作业或传输下一参数更改报告。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8697



通信状态字 (DBWn+4) 
S_USST 和 S_USSR 指令会置位通信状态字中的位。

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
                               

• 位 0：正在处理 PKW 作业

如果接受 PKW 作业，且参数 ID (PKE) 包含有效的作业 ID，则指令 S_USST 会将该位设置

为 0。当 PKW 作业执行后（无错或出错）或 PKW 接口出现问题时，指令 S_USSR 会复位

该位。

• 位 1：PKW 作业已完成且无错

如果 PKW 作业执行完成且无错误，则指令 S_USSR 会将位 1 置位。应从接收缓冲区中获

得响应。启动新的 PKW 作业时，指令 S_USST 会复位该位。

说明

已轮询列表 (DBPA) 中指定的顺序处理从站的 PKW 作业。一次只能为每个从站激活一个

作业。如果在轮询列表中输入了多个从站，则新 PKW 作业的响应数据仅在位 1 （或位 2）
的正跳沿处有效。

• 位 2：PKW 作业已完成且有错

指令 S_USSR 针对 PKE 中的响应 ID 对位 2 进行置位。错误编号位于从站响应的 PWE 中。

启动新的 PKW 作业时，指令 S_USST 会复位该位。

说明

处理后，由用户传输的上一 PKW 作业存储在发送接口中。重复向从站进行传送，直到输

入新作业。如果由于错误（位 2）以及 PKW 接口错误（位 4）而终止状态 PKW 作业时，

可能需要用户程序中的其它响应。

• 位 3：PKW 作业 ID 无效。

如果在 PKE 中设置了作业 ID 15 或者在作业 ID 4 中输入了索引 255，则指令 S_USST 会
对位 3 进行置位。如果通过 PKE 中的有效作业 ID 触发了下一个 PKW 作业，则指令 S_USST 
会复位该位。

• 位 4：PKW 接口出错（计数器溢出）。

如果从站未响应可组态数量的重复作业中的 PKW 作业（参数 DB 中的 WDH 参数）或者 PKE 
中的响应 ID 为 8，指令 S_USSR 会对位 4 进行置位。当新的 PKW 作业启动并正确执行时，

指令 S_USST 会复位该位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• 位 5：响应数据包含参数更改报告。

如果存在来自从站的参数更改报告，则指令 S_USSR 会对位 5 进行置位（响应 ID 9 到 12 
以及切换位 11 取反）。如果用户确认了参数更改报告，则指令 S_USST 会复位该位（通

信控制字，位 1）。

• 位 6：有关从站的运行故障。

指令 S_USSR 对位 6 进行置位并复位。该指令会计算从站的状态字（位 3）。

• 位 7：具有来自从站的警告。

指令 S_USSR 对位 7 进行置位并复位。该指令会计算从站的状态字（位 7）。

• 位 8：需要自动化系统控制。

指令 S_USSR 对位 8 进行置位并复位。该指令会计算状态字（位 9）和控制字（位 10）。

• 位 9：组通信故障。

指令 S_USSR 对位 9 进行置位并复位。该指令会评估来自 S_SEND 和 S_RCV 标准块的反

馈消息，并检查收到的有关 ADR、STX、BCC 和 LGE 的消息帧。该指令也会报告消息帧

监视时间的超时。 

说明

只有位 9 = 0 时，来自网络数据 DB 的接收数据才有效。 

通信错误字 (DBWn+6) 的结构 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
                               

• 位 0：寻址错误 (ADR)
• 位 3：未检测到消息帧的起始（第一个字符不是 STX）
• 位 4：错误的块校验字符 (BCC)
• 位 6：错误的消息帧长度 (LGE)

如果在接受到的帧（ADR、STX、BCC、LGE）中检测到错误，指令 S_USSR 会将位 0、3、
4 和 6 置位。

• 位 7：消息帧监视时间已结束

如果消息帧从主站传输到从站与从站响应到达之间的时间超出程序计算的有效时间（帧

监视时间），则指令 S_USSR 会对位 7 进行置位。

未使用其余位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数错误 1 字节 
来自 S_USSR 指令的错误消息，参数 DB 中的参数分配错误

• 值 0：没有错误

• 值 1：PKW/PZD 的数据错误

参数错误 2 字节 
来自 S_USSR 指令的错误消息，参数 DB 中的参数分配错误

• 值 0：没有错误

• 值 1：PKW/PZD 的数据错误

发送缓冲区中的参数 ID PKE 
用户必须分配参数编号（位 0 到 10）和作业 ID（位 12 到 15）。参数更改报告的切换位（位 
11）由 S_USSR 和 S_USST 指令屏蔽。

网络数据 DB (S7-300, S7-400)

说明

参数 DB 包含通信控制所需的程序参数。用户需要为通信系统生成该块并设置适当的默认值

（S_USSI  或手动）。将按从站在 DBPA（轮询列表）中的输入顺序对其进行处理。

还可以在参数 DB 中多次输入某个从站，以有效提高其优先级等级。

操作原理 
参数 DB 的长度取决于要在总线周期中进行寻址的从站数 (n)。
参数 DB 的数据字的数目 = (n x 4) + 5。 
每个从站通信实例需要 4 个数据字，并且这 4 个数据字需要为系统参数一次分配。DBW0 保
留。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8700 编程和操作手册, 11/2022



数据块分配

DBW 0 空闲  
 
系统参数

DBW 2 DBCP
DBW 4 SANZ
DBW 6 SLAV
DBW 8 WDH
DBW 10 PKW 的数目，PZD 的数目  

通信

参数设置从站 1
DBW 12 TUN
DBW 14 DBND
DBW 16 KSTW
DBW 18 PKW 的数目，PZD 的数目  

通信

参数设置从站 2
DBW 20 TUN
DBW 22 DBND
DBW 24 KSTW
     
   
  PKW 的数目，PZD 的数目  

通信

参数设置从站 n
  TUN
  DBND
DBW (n x 8 + 8) KSTW

系统参数 

DBCP 通信处理器 DB 的块编号

SANZ 参数 DB 中的从站参数设置的总数。如果总线周期中某些从站的寻址频率多于其

它从站，则在参数 DB 中输入这些从站的从站参数的次数必须多于一次。必须相

应地调整 SANZ 系统参数。

SLAV 当前从站的编号（连续）。S_USST FC 和 S_USSR FC 需要该编号以计算当前参数

设置。该数据字必须预设为 1。如果使用 S_USSI FC，则由该 FC 来执行预设操作。

WDH 允许的 PKW 作业重复数（取值范围：0 到 32,767）。如果当前 PKW 作业未在设

置的数字处结束，将在 PKW 接口处报告问题。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8701



从站通信参数 

PKW 的数目，

PZD 的数目

网络数据结构的定义

左侧字节：PKW 区的字数（0、3、4）
右侧字节：PZD 区的字数（0 到 16） 
任何与此不符的情况均被检测为参数分配错误（通过 S_USST 和 S_USSR 
FC）并在网络数据 DB 的参数分配错误 1 字节、参数分配错误 2 字节中输入。

TUN 对应于在驱动器上设置的总线地址的节点编号（0 到 31）。

DBND 网络数据 DB 的块编号。

KSTW 网络数据 DB 中的从站的通信控制字的地址。

通信处理器 DB (S7-300, S7-400)

说明

该数据块用户处理 CPU 和串行接口模块 ET 200S Modbus/USS 之间的数据通信。 请为该块

提供足够的长度。 通信处理器 DB 的长度必须至少为 50 个字（DBW 0 到 98）。

通信处理器 DB 的语法 

DBW 0 通信状态 SEND 和 RECEIVE
FC17
 
 
 
FC17
FC17，OB1
 
SEND

DBW 2 等待接收数据时要

到期的 大周期数

等待接收数据

时超时信息的

周期计数器

DBW 4 测量的启动时间间隔

DBW 6 上一周期的持续时间 
(OB1_MIN_CYCLE)

DBW 8 传输帧长度 (LEN)

DBB10 空闲  

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DBB 11
:
:
DBB 54

 
发送缓冲区

 
向模块发送帧

（长度由当前从站的网络数据结构确定）

DBB 55
:
:
DBB 98

 
接收缓冲区

 
从模块接收的帧（长度由当前从站的网

络数据结构确定）

通信状态 DBW0 

位编

号

   

0 S_SEND 的输入 REQ 如果对位 8 置位，则会复位该位。

1 S_SEND 的输入 R S_USST 以循环时间间隔复位该位。

2 S_SEND 的输出 DONE  
3 S_SEND 的输出 ERROR  
4 S_RCV 的输入 EN_R S_USSR 以循环时间间隔置位该位。

5 S_RCV 的输入 R S_USSR 以循环时间间隔复位该位。

6 S_RCV 的输出 NDR  
7 S_RCV 的输出 ERROR  
8 正在进行的作业（S_SEND  会

保存 DONE 位）

S_USST 以循环时间间隔复位该位。

上一周期 DBW6 的持续时间 
S_USST  使用此参数测量从站响应时间。 每次调用 S_USST  之前，用户程序必须将自动化系

统的周期时间 (OB1_MIN_CYCLE) 复制到该参数。

指令
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SIMATIC NET CP (S7-300, S7-400)

工业以太网 (S7-300, S7-400)

以太网简介 (S7-300, S7-400)

FC/FB 的一般性说明 (S7-300, S7-400)

可用指令

下表列出了提供的程序块（指令）编号。 可以对这些编号进行更改。 
请注意，S7300 和 S7400 必须使用不同的指令（单独的库）。

通信服务/功能区 指令类型 库

 
CP 300 CP 400

SEND/RECEIVE 
(开放式通信服务)

AG_SEND x x
AG_RECV x x
AG_LSEND x 2) x
AG_LRECV x 2) x
AG_LOCK x x
AG_UNLOCK x x
AG_CNTEX x x 3)

AG_CNTRL x x 3)

已编程通信连接 IP_CONFIG x x
S7 通信 BSEND x  

BRCV x  
PUT x  
GET x  
USEND x  
URCV x  
C_CNTRL x  

FTP FTP_CMD x x

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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通信服务/功能区 指令类型 库

 
CP 300 CP 400

PROFINET IO PNIO_SEND x  
PNIO_RECV x  
PNIO_RW_REC x  
PNIO_ALARM x  

1) PN_InOut/PN_InOut_Fast 随 SIMATIC iMap 工程工具提供。

2) 不可用于当前 CP，且不再是当前 SIMATIC_NET_CP 库的一部分

3) 取决于 CP 的类型

我应该使用哪个版本的指令？

下列说明还包括各种指令版本之间的不同特性信息。 请检查并记录所使用的指令的版本标

识符。

可以使用以下条目 ID 在 Internet 上找到 SIMATIC NET 指令版本历史的 新发布：

9836605 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/9836605) 
随 Automation Workbench 安装的全局库包括发布 Workbench 时的当前指令版本。

说明

建议所有模块类型都使用 新版本的指令。

可以在 Internet 的客户支持中获取有关当前版本指令的信息以及要下载的当前指令的信息：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/8797900
对于较早的模块类型，本建议假定您正在使用该特定块类型的 新固件。

更换模块时使用的指令   
模块更换通常是指用一个更新版本的模块更换现有模块。

说明

请记住，如果进行模块更换，那么在用户程序中只能使用已组态 CP 类型所允许的指令。

建议所有模块类型都使用 新版本的指令。 对于较早的模块类型，本建议假定您正在使用

该特定块类型的 新固件。

您可以在 Internet 的客户支持中获取有关更换模块的更多信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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特殊 S7 CP 的手册中包含有关 S7CP 与对应指令的兼容性的信息。

参见

“SIMATIC NET S7 CP 的函数 (FC) 和函数块 (FB)”编程手册 (http://
support.automation.siemens.com/ww/view/de/30564821)

设置用于 FC 调用的参数 (S7-300, S7-400)
在详细描述该指令之前，关于调用和设置指令参数的一些常规注释将非常有用。

下面的常规信息适用于所有指令的以下现有参数组：

• 用于 CP 和连接分配的参数（输入参数）

• 用于指定 CPU 数据区的参数（输入参数）

• 状态信息（输出参数）

调用 S7300 的通信指令

注意

不得在多个优先级等级中调用 S7-300 通信指令！ 例如，如果在 OB1 和 OB35 中调用通信

指令，那么，优先级较高的 OB 可能会中断该指令的执行。

如果在一个以上 OB 中调用指令，那么程序的编写必须确保当前正在执行的通信指令不会

被其它通信指令中断（例如，通过禁用/启用系统指令中断）。

用于指定 CPU 数据区的参数(输入参数) (S7-300, S7-400)

指定 CPU 上的数据区

调用指令时，会传送 CPU 上的数据区的地址和长度，可以在数据区中获取用户数据或存储

用户数据，或在数据区中包含更多参数信息。

ANY 指针数据类型用于对该数据区进行寻址。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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状态信息（输出参数） (S7-300, S7-400)

评估状态代码

为了进行状态评估，必须在用户程序中对下列参数进行计算：

• DONE 或 NDR
这些参数（DONE 用于发送作业，NDR 用于接收作业）指示（成功）完成作业。

• ERROR
该参数指示没有无错执行作业。

• STATUS
该参数提供关于作业执行的详细信息。在作业执行期间可以返回状态代码（DONE = 0 和 
ERROR = 0）。

说明

请记住，每次调用指令时，都会更新状态代码 DONE、NDR、ERROR 和 STATUS。

CP 启动期间的状态代码

如果以太网 CP 进行暖启动或热启动，指令的输出参数会复位为以下值：

• DONE = 0
• NDR = 0
• ERROR = 0
• STATUS =

– 8180H（对于 AG_RECV/AG_LRECV）
– 8181H（对于 AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND）

指令
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用于开放式通信服务的指令（SEND/RECEIVE 接口） (S7-300, S7-400)

用于 SEND/RECEIVE 接口的指令 (S7-300, S7-400)

概述

下列指令均可用于在 SEND/RECEIVE 接口上传送数据：

指令 可用于 1) 含义

S7-300 S7-400
AG_SEND x x 用于发送数据

AG_RECV x x 用于接收数据

AG_LSEND   x 用于发送数据

AG_LRECV   x 用于接收数据

AG_SSEND   x 用于发送数据

AG_SRECV   x 用于接收数据

1) S7300 和 S7400 的指令的注意事项

• 以下规则适用于 S7300：
– 对于 新版本的以太网 CP，仅使用 AG_SEND 和 AG_RECV；数据长度 大为 8192 字

节。

– 对于 S7–300 CP（到固件为 V2.2 的 6GK7 343–1EX10–0XE0 为止），在 TCP 连接上

使用指令 AG_LRECV，而不是 AG_RECV。
• 以下规则适用于 S7400：

– 使用 AG_SEND/AG_RECV 时，每个作业的数据长度限制为 <= 240 个字节。

可以使用 AG_LSEND 或 AG_LRECV 指令传送更长的数据记录（ 多 8192 个字节）。

– 通过在 CPU 和 S7 站中的 CP 之间使用优化的通信，AG_SSEND 和 AG_SRECV 可用于加

速的数据传送。快速通讯对局域网通讯没有任何影响。从 STEP 7 V5.4 SP3 起支持这

两个指令。

– 在 S7–400 上，无法在 TCP 连接上使用 AG_RECV，而只能使用 AG_LRECV 或 
AG_SRECV 指令。

更多信息

请在专用设备的手册中检查所使用的 S7CP 支持的数据区。可以在 SIMATIC NET 块历史中找

到指令版本的概述。

指令
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应用

下图说明了如何使用此处说明的指令在已组态连接上进行双向数据传送。

指定 CPU 上的数据区

调用指令时，将传送 CPU 中数据区的地址和长度。请记住，数据区的 大长度将取决于正

在使用的指令的类型和版本。

• AG_SEND 和 AG_RECV
截至版本 V3.0 的指令， 多可以发送或接收 240 个字节。当前版本允许 S7300 具有 多 
8192 个字节的数据区。对于 S7400，AG_LSEND/AG_LRECV 必须仍用于较大的数据区。

• AG_LSEND/AG_LRECV
使用 S7-400 的 CP 及较早版本的 S7-300 的 CP 时，只能通过 AG_LSEND 或 AG_LRECV 传
送较大的数据区。请在 CP 的产品信息中检查数据区的长度。

• AG_SSEND/AG_SRECV
当支持 PROFINET 通信的 S7−400 的 CP 与版本为 V5.1 起的 CPU 一起工作时，可使用 
AG_SSEND 或 AG_SRECV 以较高的传输速度传送数据（不适用于 CP 443−1 Advanced 
6GK7 443–1EX41–0XE0）。

可以在 CP 手册中查看从 V5.1 版本起 CPU 支持哪些 CP 类型（“使用要求”部分）。

下表显示了各种不同连接类型的限制值。

指令 ISO 传输协议 ISO-on-TCP TCP UDP
AG_LSEND (S7-400)
AG_SEND (S7-300)

8192 个字节 8192 个字节 8192 个字节 2048 个字节

AG_SEND (S7-400) 240 个字节 240 个字节 240 个字节 240 个字节

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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指令 ISO 传输协议 ISO-on-TCP TCP UDP
AG_LRECV (S7-400)
AG_RECV (S7-300)

8192 个字节 8192 个字节 8192 个字节 2048 个字节

AG_RECV (S7-400) 240 个字节 240 个字节 240 个字节 240 个字节

AG_SSEND (S7-400)
AG_SRECV (S7-400)

1452 个字节 1452 个字节 1452 个字节 1452 个字节

说明

有关可通过较旧版本的以太网 CP 进行传送的数据区的长度信息，请参见所使用的以太网 CP 
的产品信息/手册。

在无作业报头时使用

在指定的连接上，由连接组态指定地址和作业参数。在通过 AG_SEND / AG_LSEND / 
AG_SSEND 发送数据或通过 AG_RECV / AG_LRECV / AG_SRECV 接收数据时，用户程序只提供

UDP 数据区中的用户数据。

使用报头

自由的 UDP 连接要求在用户数据区中有一个作业报头。

下面的示意图说明了作业缓冲区的结构以及作业报头中参数的含义和位置(高字节/低字节)。

图 4-48 在具有已编程地址的空闲 UDP 连接上进行发送和接收

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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• 在图(十六进制条目)中，使用下列 IP 地址作为实例：142.11.40.35；
• 对于端口地址 1003，应输入下列内容：对于高字节：03H；对于低字节：EBH。

• 用户数据区 多可为 2048 个字节。 多可传送 2042 个字节的用户数据。为作业报头保

留 6 个字节。

请注意，指令调用中指定的数据长度（LEN 参数）必须包括报头和用户数据！

只有在对作业进行确认之后才能修改调用参数

说明

一旦触发了作业，只能在指令通过 DONE=1 或 ERROR=1 确认作业完成后，才能更改 
AG_SEND 或 AG_RECV 指令的调用接口的调用参数。

如果不遵守该规则，则可能因错误而中止作业。

指令调用接口上的状态显示；AG_SEND/AG_RECV 的特殊情况 (S7-300*)
以下行为仅适用于自版本 V4.0 起带程序块的 S7-300。
使用 AG_SEND 和 AG_RECV，您会接收到下列表示提到的运行状况的状态代码：

• CP 处于 STOP 状态。

• 未组态连接。

• 未建立连接。

• 连接已中止。

代码：

• AG_SEND：
DONE=0；ERROR=1；Status=8183H

• AG_RECV：
DONE=0; ERROR=0; Status=8180H

or
DONE=0; ERROR=1; Status=8183H

参见

FC/FB 的一般性说明 (页 8704)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND (S7-300, S7-400)

AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND（工业以太网） (S7-300, S7-400)

说明    
AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND 将数据传递到以太网 CP，用于通过已组态连接进行传送。

所选择的数据区可以是一个位存储器区或一个数据块区。

如果可以通过以太网发送整个用户数据区，则会指示无错执行。

注：

除非另外声明，否则下面的所有信息对 AG_SEND、AG_LSEND 和 AG_SSEND 都适用。

调用

FBD 表达式中的调用接口

说明

如果要使用 AG_SSEND 指令，则需要在组态连接期间，在连接属性中选择“SPEED SEND/RECV”
模式。 

参见

AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND 的参数 (IE) (页 8713)
参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8714)
AG_SEND/AG_LSEND (PROFIBUS) (页 8872)
“SIMATIC NET S7 CP 的函数 (FC) 和函数块 (FB)”编程手册 (http://
support.automation.siemens.com/ww/view/de/30564821)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND 的参数 (IE) (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

ACT INPUT BOOL 0,1 如果在 ACT=1 时对指令进行调用，则会从 SEND 参
数指定的 ISO 传输数据区中发送 LEN 个字节。

如果在 ACT = 0 时调用该指令，则更新状态代码 
DONE、ERROR 和 STATUS。

ID INPUT INT 1,2...64 
(S7-400)
1,2...16 
(S7-300)

在参数 ID 中指定连接的连接数。 

LADDR INPUT WORD   模块起始地址

如果通过 STEP 7 组态 CP，则会在组态表中显示模

块起始地址。 在此指定该地址。

SEND INPUT ANY   指定地址和长度

数据区的地址指向下列两个位置之一：

• 存储器位区

• 数据块区

LEN INPUT INT 在 ISO 传输和 ISO‐
onTCP/TCP 上：

1、2 到 8192（或

大为“为 SEND 参数

指定的长度”）

 
在 UDP 上：

1、2 到 2048（或

大为“为 SEND 参数

指定的长度”）

要通过该作业从数据区发送的字节数目。 可能的

数值范围为 1 至 SEND 参数中指定的长度。

• 请注意指令的类型：

– 对于 S7-300
AG_SEND 的当前版本 多允许传送 8192 个
字节（对于 UDP 来说为 2048 个字节）。

– 对于 S7-400
使用 AG_SEND 时，会将数据区限制为 多 
240 个字节。

请注意 S7-400 的下列事项：

• 通过较短的数据记录提高性能：

传送 多为 240 字节的数据记录能带来更好的

性能！ 这在任何条件下均适用，与所使用的指

令类型无关 (AG_SEND/AG_LSEND)。
• 对于 AG_SSEND，将数据区限制为 大 1452

个字节。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

DONE OUTPUT BOOL 0: 作业处于活动状态

1： 作业已完成

该状态参数指示是否无错完成作业。

只要 DONE = 0，就不会触发其它作业。 如果接受

该作业，则 CP 会将 DONE 设置为 0。
ERROR OUTPUT BOOL 0: -

1：错误

故障代码

对于与 DONE 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8714)
STATUS OUTPUT WORD   状态代码

对于与 DONE 和 ERROR 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8714)

参见

AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND（工业以太网） (页 8712)

参数 DONE、ERROR 和 STATUS (S7-300, S7-400)

条件代码

下表显示了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些参数必须由用户程序

进行评估。

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见引用的系统程序块说明中输出参数 RET_VAL 的
相关信息

可在 STEP 7 中查询使用了哪些系统程序块以及哪些系统程序块与错误评估相关。

表格 4-410 AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND 状态代码

DONE ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 无错完成作业。

0 0 0000H 没有任何作业在执行中。

0 0 8181H 激活作业。

0 1 7000H 此条件代码仅适用于 S7-400： 在 ACT=0 时调用该指令；尚未处理作业。

0 1 8183H 以太网 CP 上没有任何组态或尚未启动 ISO/TCP 服务。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8714 编程和操作手册, 11/2022



DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8184H • 为 SEND 参数指定非法数据类型。

• 系统错误(源数据区不正确)。
0 1 8185H LEN 参数长度大于 SEND 源区域。

0 1 8186H ID 参数无效。 
• ID != 1、2 到 16 (S7-300)
• ID != 1、2 到 64 (S7-400)。

0 1 8302H 目标站上没有接收源。 接收站无法尽快处理已接收数据，或尚未使任何接收

源可用。 
0 1 8304H 不建立连接。 在等待至少 100 毫秒之后，才能再次尝试发送作业。

0 1 8311H 不能到达指定的以太网地址的目标站。

0 1 8312H CP 上的以太网错误。

0 1 8F22H 源区域无效，例如：

该区在 DB 中不存在

LEN 参数 < 0
0 1 8F24H 读取参数时发生区域错误。

0 1 8F28H 读取参数时发生队列错误。

0 1 8F32H 参数包含的 DB 编号太大。

0 1 8F33H 错误 DB 编号

0 1 8F3AH 没有装载区域(DB)。
0 1 8F42H

从 I/O 区域中读取参数超时。

0 1 8F44H 阻止在指令执行期间对要读取的参数进行访问。

0 1 8F7FH 内部错误，例如，非法 ANY 引用

例如，参数 LEN=0。
0 1 8090H • 带该模块起始地址的模块不存在；

• 所使用的指令与正在使用的系统系列不匹配（请记住为 S7300 和 S7400 使
用不同的指令）。

0 1 8091H 模块起始地址不是一个双字边界。

0 1 8092H 在 ANY 引用中，指定了一个非 BYTE 的类型。

(仅 S7-400)
0 1 80A4H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通讯总线连接。 

(对于较新的 CPU 版本) 
0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 80B1H 指定的长度(LEN 参数中)不正确。

0 1 80B2H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通讯总线连接。

0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H CPU 资源（存储器）被占用。

0 1 80C4H 通信错误 
临时发生，且在用户程序中重复执行通常可以纠正该故障

0 1 80D2H 模块起始地址错误。

参见

AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND（工业以太网） (页 8712)

AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV (S7-300, S7-400)

AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV（工业以太网） (S7-300, S7-400)

说明    
AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV 指令将接收来自以太网 CP 的已组态连接上传送的数据。

为接收数据指定的数据区可以是一个存储位区域或一个数据块区域。

当可以从以太网 CP 上接收数据时，指示无错执行该功能。

注：

除非另外声明，否则下面的所有信息对 AG_RECV 和 AG_LRECV/AG_SRECV 都适用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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调用

FBD 表达式中的调用接口

说明

如果要使用 AG_SRECV 指令，则需要在组态连接期间，在连接属性中选择“SPEED SEND/RECV”
模式。

参见

AG_RECV/AG_LRECV (PROFIBUS) (页 8880)
AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV 的参数 (IE) (页 8717)
参数 DONE、ERROR 和 STATUS (IE) (页 8719)

AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV 的参数 (IE) (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

ID INPUT INT 1、2 到 64 (S7-400)
1、2 到 16 (S7-300)

在 ID 参数中指定 ISO 传输连接的连接数目。 

LADDR INPUT WORD   模块起始地址

如果通过 STEP 7 组态 CP，则会在组态表中显示模

块起始地址。 在此指定该地址。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

RECV INPUT ANY   指定地址和长度

数据区的地址指向下列两个位置之一：

• 存储器位区

• 数据块区

关于长度的注意事项：

如果通过 RECV 参数将长度也限制为 212 字节，

则当传送的数据记录不超过 212 字节时，性能将

得到改善。

使用 AG_SRECV 时的注意事项：

使用 AG_SRECV 时，始终应将 RECV 设为 大接收

缓冲区长度，即 1452 字节。 否则，在某些情况

下会出现下列错误：

NDR=0；ERROR=1；STATUS=8185H

NDR OUTPUT BOOL 0: -
1：新数据

该参数指示是否接受了新数据。

对于与 ERROR 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见 AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV（工业以

太网） (页 8716) 
ERROR OUTPUT BOOL 0: -

1：错误

错误代码

对于与 NDR 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见 AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV（工业以

太网） (页 8716)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

对于与 NDR 和 ERROR 参数一起使用时的含义，请

参见 AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV（工业以太

网） (页 8716)。 
LEN OUTPUT INT 在 ISO 传输和 ISO–

on–TCP 上：

1,2,...8192
 
在 UDP 上：

1,2,...2048

指定从以太网 CP 接受的字节数，将其输入到数据

区中。

请注意指令的类型：

• 对于 S7-300
AG_RECV 的当前版本 多允许传送 8192 个字

节（对于 UDP 来说为 2048 个字节）。

• 对于 S7-400
使用 AG_RECV 时，将数据区限制为 多 240 
个字节。

使用 AG_SRECV 时，将数据区限制为 多 
1452 个字节。

参数 DONE、ERROR 和 STATUS (IE) (S7-300, S7-400)

条件代码

下表显示了由 NDR、ERROR 和 STATUS 参数构成的代码，其中的参数必须由用户程序进行评

估。

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见引用的系统程序块说明中的输出参数 RET_VAL 
的相关信息。

可在 STEP 7 中查询使用了哪些系统程序块以及哪些系统程序块与错误评估相关。

表格 4-411 AG_RECV / AG_LRECV / AG_SRECV 条件代码

NDR ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 已接受新数据。

0 0 8180H 尚未提供数据(不带 AG_SRECV)。
0 0 8181H 激活作业。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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NDR ERROR STATUS 含义

0 1 8183H • 组态丢失；

• 以太网 CP 上尚未启动 ISO 传输服务；

• 不建立连接。

0 1 8184H • 为 RECV 参数指定非法类型；

• 系统错误。

0 1 8185H 目标缓冲区(RECV)太短。

0 1 8186H ID 参数无效。

ID != 1、2 到 16 (S7-300)。
ID != 1、2 到 64 (S7-400)。

0 1 8304H 不建立连接。 在等待至少 100 毫秒之后，才能再次尝试发送作业。

0 1 8F23H 源区域无效，例如：

该区在 DB 中不存在。

0 1 8F25H 写入参数时发生区域错误。

0 1 8F29H 写入参数时发生对准错误

0 1 8F30H 该参数位于具有写保护的第一个当前数据块中。

0 1 8F31H 该参数位于具有写保护的第二个当前数据块中。

0 1 8F32H 参数包含的 DB 编号太大。

0 1 8F33H DB 编号错误

0 1 8F3AH 没有装载目标区域(DB)。
0 1 8F43H 将参数写入 I/O 区域超时。

0 1 8F45H 在访问路径中要写入的参数地址被禁用。

0 1 8F7FH 内部错误，例如非法 ANY 引用。

0 1 8090H • 具有该模块起始地址的模块不存在或 CPU 处于 STOP 模式

• 所使用的指令与正在使用的系统系列不匹配（请记住为 S7300 和 S7400 使
用不同的指令）。

0 1 8091H 模块起始地址不是一个双字边界。

0 1 8092H 在 ANY 引用中，指定了一个非 BYTE 的类型。

（仅限 S7-400）
0 1 80A0H 从模块中读取否定确认。

0 1 80A4H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通讯总线连接。 
0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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NDR ERROR STATUS 含义

0 1 80B1H 可能的原因：

• 目标区域无效。

• 目标区域过短。

• 用于接收数据的目标区域不够大。

解决方法：运行另一个具有 大接收缓冲区的接收调用。无论采用何种连接类

型（单播/组播/广播）和设备系列 (S7-300/S7-400)，均可采用此方法。

0 1 80B2H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通讯总线连接。

0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H CPU 资源（存储器）被占用。

0 1 80C4H 通信错误 
临时发生，且在用户程序中重复执行通常可以纠正该故障

0 1 80D2H 模块起始地址错误。

参见

AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV（工业以太网） (页 8716)

通过 FETCH/WRITE 进行访问协调的指令 (S7-300, S7-400)

通过 FETCH/WRITE 进行访问协调的指令 (S7-300, S7-400)

概述   
下列指令均可用于 FETCH/WRITE 功能，以便协调访问：  

指令 可用于： 含义

S7-300 S7-400
AG_LOCK x x 通过 FETCH/WRITE 锁定外部数据

访问。

AG_UNLOCK x x 通过 FETCH/WRITE 释放外部数据

访问。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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组态时须当心

如果使用 AG_LOCK 和 AG_UNLOCK，则必须在组态中为 S7400 站中的 CP 指定下列信息：

• 在?属性 > 地址?下
必须选择揕 OCK/UNLOCK 的地址设置?选项(若提供该选项)。

工作原理

可以通过这些指令协调对系统存储区的访问，从而避免创建及传送不一致数据。 通过 S7 CPU
中的用户程序进行控制，在必要时，可以调用 AG_LOCK 禁止外部 FETCH/WRITE 访问。 经过

一定时间后或在完成本地写/读访问后，可使用 AG_UNLOCK 作业来重新启用外部访问。

它的另一个优点是该访问锁定只针对在调用中指定的 FETCH/WRITE 连接。 例如，如果组态

一个以上 FETCH/WRITE 连接，那么这些连接可用于特定的专用系统区，并可实现选择性访

问协调。

下列图表说明了在用户程序中使用 AG_LOCK 和 AG_UNLOCK 进行控制的、存储器访问协调

的常用时间序列。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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锁定作业必须首先在用户程序中使用返回参数 LOCKED 中的代码进行监视。 只要指示

LOCKED=0，则必须认定仍然正在进行 FETCH/WRITE 访问。

如果指示 LOCKED=1，那么，这表明开启了锁定；数据现在即可通过用户程序进行修改。

每次进行指令调用时都会更新状态代码。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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AG_LOCK (S7-300, S7-400)

AG_LOCK (S7-300, S7-400)

说明

使用 AG_LOCK 指令，会禁用在通过参数 ID 选择的连接上使用 FETCH 或 WRITE 进行数据交

换。 LOCKED 输出指示锁定是否成功。 如果锁定失败，那么必须在后面的 CPU 周期中重新

触发该作业。 
STATUS 输出指示了该连接的 CP 状态。

调用

FBD 表达式中的调用接口

参见

AG_LOCK 的参数 (页 8725)
STATUS 参数 (页 8725)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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AG_LOCK 的参数 (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 AG_LOCK 的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

ID INPUT INT 1、2 到 16（对于 
S7300）
1、2 到 64（对于 
S7400）

在参数 ID 中指定连接的连接数。

LADDR INPUT WORD   模块起始地址

如果通过 STEP 7 组态 CP，则会在组态表中显示模

块起始地址。 在此指定该地址。

LOCKED OUTPUT BOOL 0: 未(还未)锁定

1： 已锁定

显示在指定的 FETCH/WRITE 连接上请求的访问锁

定状态。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关含义，请参见 STATUS 参数 (页 8725) 

参见

AG_LOCK (页 8724)

STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

条件代码

下面的表格显示了必须由用户程序进行计算的 STATUS 代码。

表格 4-412 AG_LOCK 条件代码

STATUS 含义

7000H CP 并没有在处理作业

7001H FETCH 已激活

7002H WRITE 已激活

8183H 没有为该连接组态 FETCH/WRITE(仅限 S7-400)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STATUS 含义

8186H ID 号不在允许范围内(对于 S7-400 工业以太网 CP 的范围是 1...64)
80A4H 没有在 CPU 和 CP 之间建立通信总线连接(对于较新的 CPU 版本)。
80B0H 该模块不能识别数据记录。

80B1H 指定的长度（LEN 参数中）不正确。

80B2H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通信总线连接。

80C0H 无法读取数据记录。

80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

80C2H 未决的作业太多。

80C3H CPU 资源（存储器）被占用。

80C4H 通信错误

临时发生，且在用户程序中重复执行通常可以纠正该故障。

80D2H 模块起始地址错误。

参见

AG_LOCK (页 8724)

AG_UNLOCK (S7-300, S7-400)

AG_UNLOCK (S7-300, S7-400)

说明

借助于 AG_UNLOCK 指令，可以启用对 S7‑CPU 的用户存储区的外部访问。 然后可以使用 
FETCH 或 WRITE 通过用 ID 参数选择的连接进行访问。

AG_UNLOCK 用于使用 AG_LOCK 的访问锁定之后。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调用

FBD 表达式中的调用接口

工作原理

要重新释放连接，指令必须重新清除 LOCK 请求位。 指令还将通过错误消息显示当前状态。

参见

STATUS 参数 (页 8728)
AG_UNLOCK 的参数 (页 8728)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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AG_UNLOCK 的参数 (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 AG_UNLOCK 的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

ID INPUT INT 1、2 到 16（对于 
S7300）
1、2 到 64（对于 
S7400）

在 ID 参数中指定连接的连接数目（参见组态）

LADDR INPUT WORD   模块起始地址

如果通过 STEP 7 组态 CP，则会显示模块起始地

址。 在此指定该地址。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码：

有关含义，请参见 STATUS 参数 (页 8728)

参见

AG_UNLOCK (页 8726)

STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

条件代码

下面的表格显示了必须由用户程序进行计算的 STATUS 代码。

表格 4-413 AG_UNLOCK 条件代码

STATUS 含义

7000H CP 并没有在处理作业

7001H FETCH 已激活

7002H WRITE 已激活

8183H 没有为该连接组态 FETCH/WRITE(仅限 S7-400)
8186H ID 号不在允许范围内(对于 S7-400 工业以太网 CP 的范围是 1...64)
80A4H 没有在 CPU 和 CP 之间建立通信总线连接(对于较新的 CPU 版本)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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STATUS 含义

80B0H 该模块不能识别数据记录。

80B1H 指定的长度（LEN 参数中）不正确。

80B2H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通信总线连接。

80C0H 无法读取数据记录。

80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

80C2H 未决的作业太多。

80C3H CPU 资源（存储器）被占用。

80C4H 通信错误

临时发生，且在用户程序中重复执行通常可以纠正该故障。

80D2H 模块起始地址错误。

参见

AG_UNLOCK (页 8726)

用于进行连接诊断的指令 (S7-300, S7-400)

AG_CNTEX (S7-300, S7-400)

AG_CNTEX (S7-300, S7-400)

意义及工作原理

使用 AG_CNTEX 指令可以对连接进行诊断，并可使用 Ping 命令通过网络对设备进行寻址。 
必要时，可以使用 AG_CNTEX 重新初始化连接建立过程。

说明

AG_CNTRL 和 AG_CNTEX
与程序块 AG_CNTRL 相比，程序块 AG_CNTEX 可提供更多功能。

AG_CNTEX 包含了 AG_CNTRL 的所有功能，可以在用户程序中以相同方式使用这些功能。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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可通过设置命令实现下列动作：

• 读出连接信息

根据状态信息，可以确定复位所有或单个 CP 连接是否有用。

• 复位已组态的连接

可以复位 CP 的个别或所有连接。

• 终止活动连接，并重新建立连接

• 读出 CP 中组态的连接类型（相对于 AG_CNTRL 的扩展功能）

• 发送 PING 命令（相对于 AG_CNTRL 的扩展功能）

可以检查网络中的特定节点是否可到达。

只能对基于 ISO/RFC/TCP/UDP 协议的 SEND/RECV 连接使用 AG_CNTEX 程序块的命令。

说明

块库中的可用性

如果 SIMATIC_NET_CP 块库中还没有程序块 AG_CNTEX，请安装当前版本的 SIMATIC NET 块
库；可通过 Internet 在以下条目 ID 下找到此库：

链接： (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109481127) 

调用接口

FBD 表达式调用接口

参见

PING 功能的工作原理 (页 8731)
AG_CNTEXL 的参数 (页 8732)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8734)
命令和作业结果 - AG_CNTEX (页 8735)

PING 功能的工作原理 (S7-300, S7-400)

运行模式/调用顺序   
使用 CMD=8 PING 命令可指示 CP 通过网络将 4 个连续 PING 请求发送到作业中指定的 IP 地
址。 CP 预期在 PING 作业字段中设定的时间段内接收到 PING 回应。

CP 会记录响应时间，并将其输入到 RESULT 1/2 参数中。 
可以通过 PING 命令 CMD=9 查询 RESULT 1/2 参数。只要 4 个 PING 请求取得回应，或设定

的监视时间被超出，即会在参数 DONE=1 中确认执行。 然后， 多可在 30 秒的时间内查询 
PING 结果；此后，RESULT 条目会失效。

说明

只能通过组态的连接发送 PING
仅当至少组态了一个用于 SEND/RECEIVE 接口的连接（TCP、ISO-on-TCP、ISO-Transport、
UDP）时，才能使用 PING 命令。

同时发送多个 PING 请求

多可同时将 4 个 PING 请求发送给不同的 IP 地址。为此，必须使用相同的 Ping 请求背景

数据块。 仅当至少完成一个当前 PING 请求后才能发送其它 PING 请求。

如果同时发送的 PING 请求过多，则会输出相应的错误消息（STATUS 参数 = 828AH）。

PING 请求何时完成？

在满足以下条件之一时 PING 请求即视为已完成：

• PING 结果已读出：

• PING 结果未读出，但从 PING 结果可用开始已经过 30 秒。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

AG_CNTEX (页 8729)
命令和作业结果 - AG_CNTEX (页 8735)

AG_CNTEXL 的参数 (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 AG_CNTEX 函数的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

ACT INPUT BOOL 0, 1 必须以 ACT=1 调用 FB。
如果使用 ACT=0 执行调用，则没有函数调用，立

即再次退出该块。

ID INPUT INT • 1、2、..、n，
或

• 0

在参数 ID 中指定连接的数目。可以在组态中找到

连接数目。n 是 大的连接数目，它取决于产品

（S7-300 或 S7-400）。

对于寻址所有连接的调用，必须将 ID 指定为 0。
这会影响：

• 函数 CN_STATUS_ALL (CMD 3) 和 
CN_RESET_ALL (CMD 4)

• 包含 CMD 8 或 CMD 9 的 PING 命令

LADDR INPUT WORD   模块起始地址

如果通过 STEP 7 组态 CP，则会显示模块起始地

址。 在此指定该地址。

CMD INPUT INT   发给 FB AG_CNTEX 的命令

PING INPUT ANY   引用包含 PING 命令数据结构的数据块（如 DB）。

数据块包括 IP 地址，还包括有关时间监视以及要

在 PING 请求中传送的字节数的可选信息。

数据结构，请见下文

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

DONE OUTPUT BOOL 0: 
作业仍正在处理中或

尚未触发

1: 
作业已完成

该参数指示是否无错完成该作业。

对于与 ERROR 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8734) 
注意：

如果 DONE=1，则可评估 RESULT
ERROR OUTPUT BOOL 0: 无错误

1: 错误

错误代码

对于与 DONE 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8734) 
STATUS OUTPUT WORD   状态代码

对于与 DONE 和 ERROR 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8734) 
RESULT1 OUTPUT DWORD   根据命令返回给 AG_CNTEX 的信息。

RESULT2 OUTPUT DWORD   根据命令返回给 AG_CNTEX 的信息的第 2 部分。

PING 数据块

PING 参数会引用数据块，其数据结构如下：

参数 数据类型 取值范围 说明

IP 地址 ARRAY [1..4] of Byte    
TIMEOUT INT 1..60000 ms 可作为选项指定；默认值 

= 1000 ms
大小 INT 1..1000 字节 可作为选项指定；默认值 

= 32 字节

参见

AG_CNTEX (页 8729)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 DONE、ERROR 和 STATUS (S7-300, S7-400)

条件代码

下表显示了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些参数必须由用户程序

进行评估。

必须根据“命令和作业结果 - AG_CNTEX (页 8735)”对 RESULT1/2 参数中的命令结果进行评估。

表格 4-414 AG_CNTEX 的代码

DONE ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 成功地向 CP 传送了作业 (CMD)（例如 RESET）或从 CP 成功地读取了状态。

可以评估 RESULT1/2 参数。

0 0 0000H 没有块调用或使用 ACT=0 调用程序块。

0 0 8181H 作业处于活动状态

必须以相同的参数重复调用块，直到发出 DONE 或 ERROR 信号。

0 1 8183H 没有组态或还未在以太网 CP 上启动该服务。

0 1 8184H 系统错误或参数类型错误。 原因可能是：

• ANY 指针数据类型不适合 PING 参数。

• ANY 指针引用奇数位地址。

0 1 8186H ID 参数无效。 允许的 ID 取决于所选的命令。

0 1 8187H CMD 参数无效。

0 1 8090H 可能的含义：

• 不存在带该模块起始地址的模块；

• 所使用的程序块与正在使用的系统系列不匹配（请牢记为 S7300 和 S7400 
使用不同的块）；

• 该模块不支持该功能。

0 1 8091H 模块起始地址不是双字边界。

0 1 8092H 模块起始地址不正确。

0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

0 1 80B2H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通信总线连接。 H 系统的相应 CPU 处于 STOP 模式。

0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H CPU 资源（存储器）被占用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 80C4H 通信错误

临时发生该错误；通常 好在用户程序中重复执行该作业。

0 1 8286H PING 数据块中“超时”值超出有效值范围。

0 1 8287H PING DB 中指定的 IP 地址被保留，因此不允许使用该地址。

0 1 8288H 只会对 PING 结果请求命令显示此状态。

可能的含义：

• PING 命令未到达此 IP 地址（例如，因为 PC 在发送 PING 请求命令后切换为 
STOP 模式）；

• 已读出 PING 结果；

• 在 长 30 秒的时间内未读出 PING 结果。

0 1 8289H PING 请求的数据量超出了允许范围（ 多 1000 字节；参见 PING 命令数据结

构）

0 1 828AH 已经在处理 4 个 Ping 请求。 只有处理完现有请求后才能接受新请求。

0 1 828BH 已经在处理访问指定 IP 地址的 PING 请求。 使用 PING 结果请求完成当前处理

过程。

参见

AG_CNTEX (页 8729)

命令和作业结果 - AG_CNTEX (S7-300, S7-400)

命令和评估作业结果

下表给出了可能的命令和 RESULT1/2 参数中可评估的结果。

说明

使用较早 CP 类型或固化程序版本的命令评估

当前的 CP 类型或固件版本支持下面所述的命令。 您也可在以下条目 ID 下查找更多详细信息：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/33414377 (http://
support.automation.siemens.com/ww/view/en/33414377) 

指令
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表格 4-415 FC AG_CNTRL 的命令

CMD 含义

0 NOP – no operation
执行块，但并不向 CP 发送作业。

RESULT (对于 CMD = 0) 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 无错执行

RESULT2 0000 0000H 默认值

CMD 含义

1 CN_STATUS – connection status
该命令返回通过该 ID 选择的连接的状态。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
如果位 15（复位 ID）置位，则自动复位（该动作对应于 CN_CLEAR_RESET 作业 - 参见 CMD = 5）。

RESULT (对于 CMD = 1) 值/含义

参数 十六进制数值/范
围

位

RESULT1 0000 000*H 位 0-3： 用于发送方向的代码

（不包括值： 0x2）
位 0
 

连接类型

• 0: 无发送和接收连接

• 1: 为发送和接收作业保留的连接

位 1
 

当前作业的状态

• 0: 当前没有执行发送作业。

• 1: 正在执行发送作业。

位 2+3
 

上次作业： 
• 00: 没有关于上次发送作业的信息

• 01: 上次发送作业成功完成

• 10: 上次发送作业未成功完成

指令
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CMD 含义

1
 

CN_STATUS – connection status （CMD=1 续）

该命令返回通过该 ID 选择的连接的状态。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
如果位 15（复位 ID）置位，则自动复位（该动作对应于 CN_CLEAR_RESET 作业 - 参见 CMD = 5）。

RESULT (对于 CMD = 1) 值/含义

参数 十六进制数值/范
围

位

RESULT1 0000 00*0H 位 4-7： 用于接收方向的代码

（不包括值：0x2）
位 4
 

连接类型

• 0: 无发送和接收连接

• 1: 为发送和接收作业保留的连接

位 5
 

当前作业的状态

• 0: 当前没有执行接收作业

• 1: 当前正在执行接收作业

位 6+7
 

上次作业： 
• 00: 没有关于上次接收作业的信息

• 01: 上次接收作业成功完成

• 10: 上次接收作业未成功完成

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

1
 

CN_STATUS – connection status （CMD=1 续）

该命令返回通过该 ID 选择的连接的状态。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
如果位 15（复位 ID）置位，则自动复位（该动作对应于 CN_CLEAR_RESET 作业 - 参见 CMD = 5）。

RESULT (对于 CMD = 1) 值/含义

参数 十六进制数值/范
围

位

RESULT1 0000 0*00H 位 8-11： 用于 FETCH/WRITE 的代码

（不包括值： 0x3、0x7、0x8、0xB 和 0xF）
位 8
 

连接类型： 
• 0: 无 FETCH 连接

• 1: 为 FETCH 作业保留的值

位 9 连接类型： 
• 0: 无 WRITE 连接

• 1: 为 WRITE 作业保留的连接

位 10
 

作业状态 (FETCH/WRITE)：
• 0: 作业状态正常

• 1: 作业状态不正常

在下列情况下设置该 ID：
– CPU 否定地确认该作业

– 由于连接处于“已锁定”状态，作业无法转发

给 CPU。
– 由于 FETCH/WRITE 报头结构不正确，作业被

拒绝。

位 11
 

FETCH/WRITE 作业的状态

• 0: 无激活的作业

• 1: 来自 LAN 的作业激活

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

1
 

CN_STATUS – connection status （CMD=1 续）

该命令返回通过该 ID 选择的连接的状态。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
如果位 15（复位 ID）置位，则自动复位（该动作对应于 CN_CLEAR_RESET 作业 - 参见 CMD = 5）。

RESULT (对于 CMD = 1) 值/含义

参数 十六进制数值/范
围

位

RESULT1 0000 *000H 位 12-15： 常规 CP 信息

（不包括值： 0x3 和 0xB）
位 12 + 13

 

关于连接状态的信息：

（仅用于基于 ISO/RFC/TCP 协议的 SEND/RECV 连接，

对于 UDP，输出相应的内部信息）

• 00: 连接被终止

• 01: 连接建立激活

• 10: 连接终止激活

• 11: 连接已经建立

位 14
 

CP 信息： 
• 0: CP 处于 STOP 状态

• 1: CP 处于 RUN 状态

位 15 复位 ID
• 0: AG_CNTEX 尚未复位连接或已清除复位 ID。
• 1: AG_CNTEX 导致连接复位。

RESULT1 **** 0000H   位 16-31： 保留

0 – 保留用于以后的扩展 
RESULT2 0000 0000H   - 为以后的扩展保留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

2 CN_RESET – connection reset
该命令复位具有指定 ID 的所选连接。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
复位连接指的是中止并再次建立连接（是主动还是被动取决于组态）。 中止连接时，将删除已接

收但尚未输入用户程序的数据。

在诊断缓冲区中生成一个条目，可在那里找到作业结果。

RESULT（对于 CMD = 2） 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 成功地将复位作业传送给 CP。 
触发连接中止及后续的连接建立。

0000 0002H 无法将复位作业传送给 CP，原因是 CP 上的服务尚

未启动（例如，CP 处于 STOP 状态）。

RESULT2 0000 0000H 默认值

CMD 含义

3 CN_STATUS_ALL – all connections status
该命令在 RESULT1/2 参数中返回所有连接的连接状态（已建立/已终止）（共 8 字节的组信息）。

ID 参数必须设置为“0”（检查是否为 0）。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
必要时，以 CMD=1 进一步调用连接状态，获取关于已终止或未组态连接的详细信息。

RESULT（对于 CMD = 3） 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 **** ****H

32 位，其有效性如下：

• 对于 S7-400： 位 0-31 用于

连接 1 - 32
• 对于 S7-300： 位 0-15 用于

连接 1 - 16

对于相关连接：

• 0 – 连接已终止/未组态

• 1 – 连接已建立

RESULT2 **** ****H

32 位，其有效性如下：

• 对于 S7-400： 位 0-31 用于

连接 33 - 64

对于相关连接：

• 0 – 连接已终止/未组态

• 1 – 连接已建立

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

4 CN_RESET_ALL – all connections reset
该命令复位所有连接。

ID 参数必须设置为“0”（检查是否为 0）。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
复位连接指的是中止并再次建立连接（是主动还是被动取决于组态）。 中止连接时，将删除已接

收但尚未输入用户程序的数据。

在诊断缓冲区中生成一个条目，可在那里找到作业结果。

RESULT（对于 CMD = 4） 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 成功地将复位作业传送给 CP。 触发所有连接的连接

终止和后续连接建立。

RESULT1 0000 0002H 无法将复位作业传送给 CP，原因是 CP 上的服务尚

未启动（例如，CP 处于 STOP 状态）。

RESULT2 0000 0000H 默认值

CMD 含义

5 CN_CLEAR_RESET - 清除复位 ID
该命令复位具有指定 ID 的所选连接的复位 ID（RESULT1 中的位 15）。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
读取连接状态时自动执行该作业 (CMD=1)；因此仅在特殊情况下才需要使用此处所描述的独立作业。

RESULT（对于 CMD = 5） 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 成功地将清除作业发送给 CP。
RESULT1 0000 0002H 不能将清除作业传送给 CP，原因是 CP 上尚未启动

服务（例如，CP 处于 STOP 状态）。

RESULT2 0000 0000H 默认值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

6 CN_DISCON − connection disconnect
此命令重新设置通过 ID 和 LADDR 选择的连接。 
通过中止连接实现复位连接。 
堆栈中的所有数据都丢失，且不会显示任何消息。 之后不自动重新建立连接。 可以通过 
CN_STARTCON 控制作业重新建立连接。 创建了一个诊断缓冲区条目，在该条目中可以找到作业结

果。

RESULT（对于 CMD = 6） 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 成功地将作业发送给 CP。 连接中止已启动。

RESULT1 0000 0002H 不能将作业传送给 CP，原因是 CP 上尚未启动服务

（例如，CP 处于 STOP 状态）。

RESULT2 0000 0000H 默认值

CMD 含义

7 CN_STARTCON − start connection
此命令建立通过 ID 和 LADDR 选择的以及先前通过控制作业 CN_DISCON 中止的连接。 创建了一个

诊断缓冲区条目，在该条目中可以找到作业结果。

RESULT（对于 CMD = 7） 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 连接建立作业成功传送到 CP。 连接建立已经启动。

RESULT1 0000 0002H 连接建立作业无法传送到 CP，原因是 CP 上尚未启

动服务（例如，CP 处于 STOP 状态）。

RESULT2 0000 0000H 默认值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

8 PING_REQUEST  - 发送 PING 请求

此命令向 CP 发送 PING 命令。之后，CP 会向指定的 IP 地址发起 4 个 PING 回应请求。

RESULT（对于 CMD = 8） 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H Ping 请求已成功发送至 CP。
RESULT2 0000 0002H Ping 请求无法发送至 CP，因为该 CP 上的相应服务

不可用。

可能的原因有： CP 处于 STOP 模式

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

9 PING_RESULT  - 查询 Ping 结果

此命令将 PING 结果请求发送到 CP。CP 会在 RESULT 参数中传送 4 个已执行的 PING 回应请求的结果。

这 4 个 Ping 回应请求在 CP 端完成后，即说明此次调用成功。

RESULT（对于 CMD = 9） 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 **** ****H 1. 字：

第 1 个 PING 回应请求的响应时间 (ms)。
2. 字：

第 2 个 PING 回应请求的响应时间 (ms)。
示例：

0005 FFFFH

回应 1 -> 5 ms 后收到

回应 2 -> 在设定的监视时间内无回应

RESULT2 **** ****H 1. 字：

第 3 个 PING 回应请求的响应时间 (ms)。
2. 字：

第 4 个 PING 回应请求的响应时间 (ms)。
示例：

0002 3456H

回应 3 -> 2 ms 后收到

回应 4 -> 13398 ms 后收到

RESULT1/RESULT 2 中数据字的值范围：

  0000H 未使用

0001H ... EA60H 响应时间 (ms)
0001H = 1 ms
EA60H = 60000 ms

EA61H ... FFFEH 未使用

FFFFH 超时： 指定监视时间内无回应。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

10 CONN_TYPE  - 连接类型

此命令请求 CP 为指定的连接 ID 指定当前连接类型。

RESULT（对于 CMD = 10） 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 000*H 对于可能的连接类型，该请求会返回以下值：

0: 未建立任何连接

1： UDP 连接

2： SMTP 连接

3： TCP 连接

4： 空闲 UDP 连接

5： FTP 连接

6： ISO 传输连接

7： ISOonTCP 连接

RESULT2 0000 0000H 默认值

另请参见

您可在 FAQ 中通过以下条目 ID 找到更多信息： http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/33414377 (http://
support.automation.siemens.com/ww/view/en/33414377) 

参见

AG_CNTEX (页 8729)
PING 功能的工作原理 (页 8731)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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用于进行连接诊断的 AG_CNTRL (S7-300, S7-400)

AG_CNTRL (S7-300, S7-400)

说明   
可以通过 AG_CNTRL 指令对连接进行诊断。 必要时，可以使用该指令重新建立初始化连接。

说明

AG_CNTRL 和 AG_CNTEX
与 AG_CNTRL 指令相比，AG_CNTEX 指令可提供更多功能。

AG_CNTEX 包含了 AG_CNTRL 的所有功能，可以在用户程序中以相同方式使用这些功能。

可通过设置命令实现下列动作：

• 读出连接信息

根据状态信息，可以确定复位所有或单个 CP 连接是否有用。

• 复位已组态的连接

可以复位 CP 的个别或所有连接。

• 终止活动连接，并重新建立连接

AG_CNTRL 指令的命令只能用于基于 ISO/RFC/TCP/UDP 协议的 SEND/RECV 连接。

调用接口

FBD 表达式调用接口

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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更多信息

条目 ID 为 33414377 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/33414377) 的
常见问题与解答

参见

AG_CNTRL 的参数 (页 8747)
参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8748)
AG_CNTRL 的命令和作业结果 (页 8750)

AG_CNTRL 的参数 (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 AG_CNTRL 的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

ACT INPUT BOOL 0, 1 必须在 ACT=1 时调用 AG_UNLOCK。
如果在 ACT=0 时进行调用，则没有功能调用，并

且会立即再次退出该指令。

ID INPUT INT • 1、2、..、n，
或

• 0

在参数 ID 中指定连接的连接数目。可以在组态中

找到连接数目。n 是 大的连接数目，它取决于产

品(S7-300 或 S7-400)。
如果该调用寻址所有连接(带 CMD3 或 4 的_ALL
功能)，则必须将 ID 指定为 0。

LADDR INPUT WORD   模块起始地址

如果通过 STEP 7 组态 CP，则会在组态表中显示模

块起始地址。 在此指定该地址。

CMD INPUT INT   给 AG_CNTRL 的命令。

DONE OUTPUT BOOL 0: 
作业仍正在处理中或

尚未触发

1: 
作业已完成

该参数指示是否无错完成该作业。

对于与 ERROR 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8748)
注：

如果 DONE=1，则可评估 RESULT

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

ERROR OUTPUT BOOL 0: 无错误

1: 错误

故障代码

对于与 DONE 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8748)
STATUS OUTPUT WORD   状态代码

对于与 DONE 和 ERROR 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8748)
RESULT1 OUTPUT DWORD   根据发送至 AG_CNTRL 的命令返回的信息。

RESULT2 OUTPUT DWORD   仅对 S7-400 进行计算：

根据发送至 AG_CNTRL 的命令返回的信息的第 2 
部分。

参见

AG_CNTRL (页 8746)

参数 DONE、ERROR 和 STATUS (S7-300, S7-400)

条件代码

下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

必须根据“AG_CNTRL 的命令和作业结果 (页 8750)”对 RESULT1/2 参数中的命令结果进行评

估。

表格 4-416 AG_CNTRL 代码

DONE ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 成功地向 CP 传送了作业(CMD) (例如 RESET)或从 CP 成功地读取了状态。

可以评估 RESULT1/2 参数。

0 0 0000H 仍未进行任何指令调用，或在 ACT=0 时调用了指令。

0 0 8181H 作业激活

必须以相同的参数重复调用指令，直到发出 DONE 或 ERROR 信号。

0 1 8183H 没有组态或还未在以太网 CP 上启动该服务。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8186H ID 参数无效。 允许使用的 ID 取决于选定的命令；参见“AG_CNTRL 的命令和

作业结果 (页 8750)”中的 CMD 参数

0 1 8187H CMD 参数无效。

0 1 8188H ACT 控制中的顺序错误(注意： 在 CP/固件产品版本中没有该代码)。
0 1 8189H 所使用的 CP 版本/固件不支持 AG_CNTRL。

在调用固件版本 V1.3.9 以上的 CP 3431-EX20 时置位本代码；而对于其它 CP
类型，置位的是 80B0H。
注： 从 CP 343-1 EX21/GX21 起支持 V1.0 版本的 AG_CNTRL；这些模块中不

出现该代码。

0 1 8090H • 不存在带该模块起始地址的模块。

或

• 所使用的指令与正在使用的系统系列不匹配（请记住为 S7300 和 S7400 使
用不同的指令）。

或

• 该模块不支持该功能。

0 1 8091H 模块起始地址不是双字边界。

0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

0 1 80B2H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通信总线连接。 H 系统的相应 CPU 处于 STOP 模式。

0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H CPU 资源（存储器）被占用。

0 1 80C4H 通信错误

临时发生该错误；通常 好在用户程序中重复执行该作业。

0 1 80D2H 模块起始地址不正确。

参见

AG_CNTRL (页 8746)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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AG_CNTRL 的命令和作业结果 (S7-300, S7-400)

命令和评估作业结果

下表给出了可能的命令和 RESULT1/2 参数中可评估的结果。

表格 4-417 给 AG_CNTRL 的命令。

CMD 含义

0 NOP – 无操作

执行 AG_CNTRL，但不向 CP 发送作业。

RESULT (对于 CMD = 0) 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 无错执行

RESULT2 0000 0000H 缺省值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

1 CN_STATUS – 连接状态

该命令返回所选择 ID 的连接的状态。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
如果置位位 15（复位 ID），则自动复位（该动作对应于 CN_CLEAR_RESET 作业 - 参见 CMD = 5）。

RESULT（对于 CMD = 1） 值/含义

参数 十六进制数值/范
围

位

RESULT1 0000 000*H 位 0-3：用于发送方向的代码

（不包括值：0x2）
位 0 连接类型

• 0: 无发送和接收连接

• 1: 为发送和接收作业保留的连接

位 1 当前作业的状态

• 0: 当前没有执行发送作业。

• 1: 正在执行发送作业。

位 2+3 上次作业：

• 00: 没有关于上次发送作业的信息

• 01: 上次发送作业成功完成

• 10: 上次发送作业未成功完成

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

1
 

CN_STATUS – 连接状态（CMD=1 续）

该命令返回所选择 ID 的连接的状态。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
如果置位位 15（复位 ID），则自动复位（该动作对应于 CN_CLEAR_RESET 作业 - 参见 CMD = 5）。

RESULT（对于 CMD = 1） 值/含义

参数 十六进制数值/范
围

位

RESULT1 0000 00*0H 位 4-7：用于接收方向的代码

（不包括值：0x2）
位 4 连接类型

• 0: 无发送和接收连接

• 1: 为发送和接收作业保留的连接

位 5 当前作业的状态

• 0: 当前没有执行接收作业

• 1: 当前正在执行接收作业

位 6+7 上次作业：

• 00: 没有关于上次接收作业的信息

• 01: 上次接收作业成功完成

• 10: 上次接收作业未成功完成

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

1
 

CN_STATUS – 连接状态（CMD=1 续）

该命令返回通过该 ID 选择的连接的状态。

在 LADDR 参数中选择 CP。
如果位 15（复位 ID）置位，则自动复位（该动作对应于 CN_CLEAR_RESET 作业 - 参见 CMD = 5）。

RESULT（对于 CMD = 1） 值/含义

参数 十六进制数值/范
围

位

RESULT1 0000 0*00H 位 8-11：用于 FETCH/WRITE 的代码

（不包括值：0x3、0x7、0x8、0xB 和 0xF）
位 8 连接类型：

• 0: 无 FETCH 连接

• 1: 为 FETCH 作业保留的值

位 9 连接类型：

• 0: 无 WRITE 连接

• 1: 为 WRITE 作业保留的连接

位 10 作业状态 (FETCH/WRITE)：
• 0: 作业状态正常

• 1: 作业状态不正常

在下列情况下设置该 ID：
– CPU 否定地确认该作业

– 由于连接处于“已锁定”状态，作业无法转发

给 CPU。
– 由于 FETCH/WRITE 报头结构不正确，作业被

拒绝。

位 11 FETCH/WRITE 作业的状态

• 0: 无激活的作业

• 1: 来自 LAN 的作业激活

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

1
 

CN_STATUS – 连接状态（CMD=1 续）

该命令返回通过该 ID 选择的连接的状态。

在 LADDR 参数中选择 CP。
如果位 15（复位 ID）置位，则自动复位（该动作对应于 CN_CLEAR_RESET 作业 - 参见 CMD = 5）。

RESULT（对于 CMD = 1） 值/含义

参数 十六进制数值/范
围

位

RESULT1 0000 *000H 位 12-15：常规 CP 信息

（不包括值：0x3 和 0xB）
位 12 + 13

 

关于连接状态的信息：

（仅用于基于 ISO/RFC/TCP 协议的 SEND/RECV 连接，

对于 UDP，输出相应的内部信息）

• 00: 连接被终止

• 01: 连接建立激活

• 10: 连接终止激活

• 11: 连接已经建立

位 14
 

CP 信息：

• 0: CP 处于 STOP 状态

• 1: CP 处于 RUN 状态

位 15 复位 ID
• 0: AG_CNTRL 尚未复位连接或已清除复位 ID。
• 1: 控制指令引起连接复位。

RESULT1 **** 0000H   位 16-31：保留

0 – 保留用于以后的扩展 
RESULT2 0000 0000H   - 为以后的扩展保留

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

2 CN_RESET – 连接复位

该命令复位以 ID 选择的连接。

在 LADDR 参数中选择 CP。 
复位连接指的是中止并再次建立连接(主动或被动取决于组态)。 中止连接时，将删除已接收但尚未

输入用户程序的数据。

在诊断缓冲区中生成一个条目，可在那里找到作业结果。

RESULT (对于 CMD = 2) 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 成功地将复位作业发送给 CP。 
触发连接中止及后续的连接建立。

0000 0002H 不能将复位作业传送给 CP，原因是 CP 尚未开始服

务(例如，CP 处于 STOP 状态)。
RESULT2 0000 0000H 缺省值

CMD 含义

3 CN_STATUS_ALL – 所有连接状态

该命令在 RESULT1/2 参数中返回所有连接的连接状态(已建立/已终止)(共 8 字节的组信息)。
ID 参数必须设置为“0”(选择 0)。
在 LADDR 参数中选择 CP。 
必要时，以 CMD=1 进一步调用连接状态，获取关于已终止或未组态连接的详细信息。

RESULT (对于 CMD = 3) 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 **** ****H 32 位： 连接 1 - 32 
• 0 – 连接已终止/未组态

• 1 – 连接已建立

RESULT2 **** ****H 32 位： 连接 33 - 64
• 0 – 连接已终止/未组态

• 1 – 连接已建立

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

4 CN_RESET_ALL – 复位所有连接：

该命令复位所有连接。

ID 参数必须设置为“0”(选择 0)。
在 LADDR 参数中选择 CP。 
复位连接指的是中止并再次建立连接(主动或被动取决于组态)。 中止连接时，将删除已接收但尚未

输入用户程序的数据。

在诊断缓冲区中生成一个条目，可在那里找到作业结果。

RESULT (对于 CMD = 4) 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 成功地将复位作业发送给 CP。 触发所有连接的连接

终止和后续连接建立。

RESULT1 0000 0002H 不能将复位作业传送给 CP，原因是 CP 尚未开始服

务(例如，CP 处于 STOP 状态)。
RESULT2 0000 0000H 缺省值

CMD 含义

5 CN_CLEAR_RESET – 清除复位 ID
该命令复位以 ID 选择的连接的复位 ID (RESULT1 中的位 15)。
在 LADDR 参数中选择 CP。 
读取连接状态时自动执行该作业(CMD=1)；因此仅在特殊情况下才需要使用此处所描述的独立作业。

RESULT (对于 CMD = 5) 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 成功地将清除作业发送给 CP。
RESULT1 0000 0002H 不能将清除作业传送给 CP，原因是 CP 尚未开始服

务(例如，CP 处于 STOP 状态)。
RESULT2 0000 0000H 缺省值

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CMD 含义

6 CN_DISCON − 连接断开

此命令重新设置通过 ID 和 LADDR 选择的连接。

通过中止连接实现复位连接。

堆栈中的所有数据都丢失，且不会显示任何消息。 之后不自动重新建立连接。 可以通过

CN_STARTCON 控制作业重新建立连接。 创建了一个诊断缓冲区条目，在该条目中可以找到作业结

果。

RESULT (对于 CMD = 6) 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 成功地将作业发送给 CP。 连接中止已启动。

RESULT1 0000 0002H 不能将作业传送给 CP，原因是 CP 尚未开始服务(例
如，CP 处于 STOP 状态)。

RESULT2 0000 0000H 缺省值

CMD 含义

7 CN_STARTCON − 启动连接

此命令建立通过 ID 和 LADDR 选择的以及先前通过控制作业 CN_DISCON 中止的连接。 创建了一个

诊断缓冲区条目，在该条目中可以找到作业结果。

RESULT (对于 CMD = 6) 含义

参数 十六进制数值/范围

RESULT1 0000 0001H 连接建立作业成功传送到 CP。 连接建立已经启动。

RESULT1 0000 0002H 连接建立作业无法传送到 CP，因为在 CP 上还没有

启动服务(例如，CP 处于 STOP 状态)。
RESULT2 0000 0000H 缺省值

更多信息

您可在常见问题与解答中通过以下条目 ID 找到更多信息： 33414377 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/33414377)

参见

AG_CNTRL (页 8746)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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用于 PROFINET IO 的指令 (S7-300)

用于 PROFINET IO 的指令 (S7-300)

概述 
下面列出的指令可用于在 PROFINET IO 接口上进行周期性数据传送。 根据 CP 在 S7 站中用

途的不同（作为 PROFINET IO 控制器或 PROFINET IO 设备），这些指令的含义也会有所不同。

指令 可用于： 含义

S7-300 S7-400
PNIO_SEND x - 根据 CP 模式：

• 在 PROFINET IO 控制器上

向 PROFINET IO 设备发送输出数

据。

• 在 PROFINET IO 设备上

将过程输入数据转发到

PROFINET IO 控制器。

PNIO_RECV x - 根据 CP 模式：

• 在 PROFINET IO 控制器上

从 PROFINET IO 设备接收过程输

入数据。

• 在 PROFINET IO 设备上

从 PROFINET IO 控制器接收过程

输出数据。

对于同时作为 PROFINET IO 控制器和 IO 设备运行的 CP，可以使用自 2.0 版本起的指令。

下面列出的指令可用于在 PROFINET IO 接口上非周期性地传送数据（数据记录、中断信息）。 
这两个指令只能用于 PROFINET IO 控制器模式下。

指令 可用于： 含义

S7-300 S7-400
PNIO_RW_REC x - • 读数据记录

(来自 PROFINET IO 设备)
• 写数据记录

(到 PROFINET IO 设备)
PNIO_ALARM x - 从 PROFINET IO 设备接收报警信

息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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用于进行周期性用户数据传送的指令 (S7-300)

PNIO_SEND (S7-300)

PNIO_SEND (S7-300)

说明 
PNIO_SEND 指令用于在 CP 的 PROFINET IO 控制器或 PROFINET IO 设备模式下传送数据。

• 作为 PROFINET IO 控制器运行

该指令将指定输出区的过程数据（输出）传送给 CP，以转发给 PROFINET IO 设备，并以

状态显示的形式返回 PROFINET IO 设备输出的 IO 使用者状态 (IOCS)。
• 作为 PROFINET IO 设备运行

该指令会读取 PROFINET IO 设备上的 CPU 的预处理的输入，并将其传送到 PROFINET IO 控
制器（已组态 I 地址）。 除此之外，该指令还会以状态编码的形式返回 PROFINET IO 控
制器的 IO 使用者状态 (IOCS)。

经预处理的过程数据在 DB 或位存储区内可用。

对于同时作为 PROFINET IO 控制器和 IO 设备运行的 CP，可以使用自版本 2.0 起的指令。 通
过附加 MODE 参数，可以设置将调用指令的模式。

调用接口（版本 2.0）
FBD 中的调用接口

参见

用于 PROFINET IO 的指令的常规特征 (页 8773)
数据一致性 (页 8774)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PNIO_SEND 的参数 (页 8760)
参数 DONE、ERROR 和 STATUS (IE) (页 8764)

PNIO_SEND 的参数 (S7-300)

形式参数的说明   
下表对 PNIO_SEND 函数的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CPLADDR INPUT WORD - 模块起始地址

MODE
（参数版本 2.0 
或更高版本）

INPUT BYTE X 值：

• 0YH：在 IOCS 中传送状态

位。

• 8YH：限制 CHECK_IOCS 中
的组消息；IOCS 中无状态

位。

Y 值：

• X0H:
– IO 控制器模式

– IO 设备模式（无并行操

作）

与版本 1.0 中的指令有兼

容性。

• X1H：IO 设备模式（带并

行操作）

以 XY 形式（十六进制）指定：

• X 用于设置状态信息的传送。

• Y 用于指定 IO 控制器或 IO 设备 CP 
模式。

关于兼容性的注意事项；

• 只要不同时将 CP 作为 IO 控制器和 
IO 设备运行，就可以继续使用版

本 1.0 的指令。

• 当 MODE=0 时，版本 2.0 的指令

与版本 1.0 的指令所起的作用相

同。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

SEND IN_OUT ANY (作为

VARTYPE
，仅允许

BYTE)

数据区的地址指向下列两个位

置之一：

• 存储器位区

• 数据块区

指定地址和长度

IO 控制器模式：

长度应与所组态的分布式 IO 的总长

度相匹配，据此也可传送地址间距。

长度也可以比分布式 I/O 的总长度

短，例如，在 OB 中多次调用指令

时。然而，总长度必须至少能满足一

次调用需要。 
IO 设备模式：

数据结构根据在 PROFINET IO 控制器

链上为此 PROFINET IO 设备组态的输

入模块的插槽的顺序获得的，并且它

们的长度没有地址间距。

(请注意本手册中与设备相关的 B 部

分中关于 CP 的更多解释或实例。)
注：

• 无论如何组态地址（不管所组态的

低位地址如何），指令都会从地

址 0 开始传送数据。

• 不允许指定 I/O 区，因为在 I/O 可

接受数据之前，必须检查 IOCS 是

否是 GOOD。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

LEN INPUT INT 数值 > 0
可以在设备手册中与设备相关

的 B 部分的“性能数据”一章

中找到要传送的数据区的 大

总长度。 这对控制器或设备模

式有所不同。

以字节为单位的将要传送的数据区的

长度。

无论如何组态，将始终从地址 0 开始

传送数据。 请注意，包括长度为 1 的 
IO 地址“0”。
IO 控制器模式：

• 必须在此指定设备的 高组态地

址。 不得将单个区归组在一起。

如果多次调用指令，LEN 还可以比

高地址短。 应至少在一个调用

中指定 高地址(比较“SEND”参
数)。

• 数据将按照逻辑地址的次序进行传

送（与 PROFIBUS DP 一样）。

IO 设备模式：

• 按照在 PROFINET IO 控制器链上为

此 PROFINET IO 设备组态的输入模

块的插槽的顺序传送数据。

注意：

必须确保此处编程的长度和 
PROFINET IO 控制器的组态一致。 
为设备传送包括所有间距的整个数

据区长度。

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1：接受的新数据

该参数指示是否无错完成该作业。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -1: 错误 故障代码

STATUS OUTPUT WORD - 状态代码

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CHECK_ IOCS OUTPUT BOOL 0: 所有 IOCS 均设置为 GOOD
1: 至少一个 IOCS 设置为 BAD

指示是否需要对 IOCS 状态区进行评

估的辅助位。

IOCS OUTPUT ANY (作为

VARTYPE
，仅允许

BYTE)

数据区的地址指向下列两个位

置之一：

• 存储器位区

• 数据块区

长度：

对于 大值，请参见本手册与

设备相关的 B 部分的“性能数

据”部分。 这对控制器或设备

模式有所不同。

每一用户数据字节传送一个状态位。

长度信息取决于 LEN 参数中的长度

(每字节一位)
=(长度 LEN + 7/ 8)
控制器模式：

根据 SEND 参数传送地址间距。

将以状态 GOOD 传送地址间距！

设备模式：

不传送地址间距。

指令开始传送地址 0 的状态。

注意：

ANY 指针的 大长度是（长度 LEN + 
7/8）

说明

请记住，只有当指令发出 DONE = 1 或 ERROR = 1 信号时，才能评估所有输出参数。

说明

必须假定所返回的 IOCS 状态与数据(SEND 参数)没有同步到达，而是延迟了一个用户程序周

期。 这意味着： 用户数据和 IOCS 不一致

参见

PNIO_SEND (页 8759)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 DONE、ERROR 和 STATUS (IE) (S7-300)

条件代码

下表显示了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些参数必须由用户程序

进行评估。

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见“STEP 7 标准和系统函数”参考手册中的信息。 
描述通过 RET_VAL 输出参数进行错误评估的章节包含详细信息。

为了查明使用了哪些系统指令以及哪些系统指令与错误评估相关，可在“调用”(Calls) 选项

卡中显示此处说明的指令的属性对话框。

表格 4-418 条件代码 PNIO_SEND

DONE ERROR STATUS 含义

0 0 8180H • 数据传输处于活动状态；

或

• CP 处于 STOP 模式。

0 0 8181H 模块不支持版本 2.0 的指令

解决方法： 使用版本 1.0。
1 0 0000H 无错误传送新数据。

0 1 8183H • 缺少 PROFINET IO 组态；

或

• 错误的 CPLADDR；
或

• CP 处于 STOP 模式。

或

• MODE 互连与模块组态不匹配或使用 MODE > 1 错误互连

在设备模式中，也可能是：

• ROFINET IO 控制器和 PROFINET IO 设备之间的连接被中断。

或

• PROFINET IO 控制器不可到达

或

• 总长度(组态和 LEN 参数)不一致。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8184H 系统错误或非法参数类型。

0 1 8185H 参数 LEN 大于源区 SEND 或目标缓冲区(IOCS)太小。

0 1 8F22H 读取参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F23H 写入参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F24H 读取参数时发生范围错误。

0 1 8F25H 写入参数时发生范围错误。

0 1 8F28H 读取参数时发生对齐错误。

0 1 8F29H 写入参数时发生对齐错误。

0 1 8F30H 该参数位于具有写保护的第 1 个当前数据块中。

0 1 8F31H 该参数位于具有写保护的第 2 个当前数据块中。

0 1 8F32H 该参数包含了一个太高的 DB 号。

0 1 8F3AH 目标区未装载(DB)。
0 1 8F42H 从 I/O 区域中读取参数超时。

0 1 8F43H 将参数写入 I/O 区域超时。

0 1 8F44H 阻止在指令执行期间对要读取的参数进行访问。

0 1 8F45H 阻止在指令执行期间对要写入的参数进行访问。

0 1 8F7FH 内部错误，例如，非法 ANY 引用。

0 1 8090H 具有该地址的模块不存在。

0 1 80A0H 将否定确认写入模块中。

0 1 80A1H 将否定确认写入模块中。

0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

0 1 80B1H • 所指定的数据记录长度错误。

或

• CP 切换到 STOP。
0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H 资源已占用（储存器）。

0 1 80C4H 通讯错误（临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作业）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

PNIO_SEND (页 8759)

PNIO_RECV (S7-300)

PNIO_RECV (S7-300)

说明   
PNIO_RECV 指令用于接收 CP 的 PROFINET IO 控制器或 PROFINET IO 设备模式中的数据。

• 作为 PROFINET IO 控制器运行

指令会接受来自 PROFINET IO 设备的过程数据（控制器输入），并将来自 PROFINET IO 设
备的 IO 提供方状态 (IOPS) 传送到指定的输入区。

• 作为 PROFINET IO 设备运行

指令会接收由 PROFINET IO 控制器传送的数据（已组态的 O 地址）以及 PROFINET IO 控
制器的 IO 提供方状态 (IOPS)，然后将其写入到为过程输出保留的 PROFINET IO 设备的 CPU 
上的数据区中。

对于同时作为 PROFINET IO 控制器和 IO 设备运行的 CP，可以使用自版本 2.0 起的指令。 通
过附加 MODE 参数，可以设置将调用指令的模式。

调用接口（版本 2.0）
FBD 中的调用接口

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

用于 PROFINET IO 的指令的常规特征 (页 8773)
数据一致性 (页 8774)
PNIO_RECV 的参数 (页 8767)
参数 NDR、ERROR 和 STATUS (IE) (页 8771)

PNIO_RECV 的参数 (S7-300)

形式参数的说明   
下表对 PNIO_RECV 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CPLADDR INPUT WORD - 模块起始地址

MODE
（参数版本 
2.0 或更高

版本）

INPUT BYTE X 值：

• 0YH：在 IOCS 中传送状态

位。

• 8YH：限制 CHECK_IOCS 中
的组消息；IOCS 中无状态

位。

Y 值：

• X0H:

– IO 控制器模式

– IO 设备模式（无并行操

作）

与版本 1.0 中的指令兼容

• X1H：IO 设备模式（带并

行操作）

以 XY 形式（十六进制）指定：

• X 用于设置状态信息的传送。

• Y 用于指定 IO 控制器或 IO 设备 CP 模
式。

关于兼容性的注意事项；

• 只要不同时将 CP 作为 IO 控制器和 IO 
设备运行，就可以继续使用版本 1.0 的
指令。

• 当 MODE=0 时，版本 2.0 的指令与版

本 1.0 的指令所起的作用相同。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

RECV IN_OUT ANY (作
为

VARTYPE
，仅允许

BYTE)

数据区的地址指向下列两个位

置之一：

• 存储器位区

• 数据块区

指定地址和长度

IO 控制器模式：

长度应与所组态的分布式 IO 的总长度相

匹配，据此也可传送地址间距。

长度也可以比分布式 I/O 的总长度短，例

如，在 OB 中多次调用指令时。然而，总

长度必须至少能满足一次调用需要。

IO 设备模式：

数据结构根据在 PROFINET IO 控制器链上

为此 PROFINET IO 设备组态的输出模块的

插槽的顺序获得的，并且它们的长度没有

地址间距。

注：

• 无论如何组态地址（不管所组态的

低位地址如何），指令都会从地址 0 
开始传送数据。

• 不允许指定 I/O 区，因为在 I/O 可接受

数据之前，必须首先将 IOPS 变为

GOOD。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

LEN INPUT INT 数值 > 0
可以在设备手册 B 部分的“性

能数据”一章中找到要传送的

数据的 大总长度。 这对控制

器或设备模式有所不同。

以字节为单位的将要传送的数据区的长

度。

无论如何组态，将始终从地址 0 开始传送

数据。 请注意，包括长度为 1 的 IO 地址

“0”。
IO 控制器模式：

• 必须在此指定设备的 高组态地址。

不得将单个区归组在一起。

如果多次调用指令，LEN 还可以比

高地址短。 应至少在一个调用中指定

高地址(比较“RECV”参数)。
• 数据将按照逻辑地址的次序进行传送

（仅用于 PROFIBUS DP）。

IO 设备模式：

• 按照在 PROFINET IO 控制器链上为此 
PROFINET IO 设备组态的输入模块的插

槽的顺序传送数据。

• 注意：

必须确保此处编程的长度和 PROFINET 
IO 控制器的组态一致。 为设备传送包

括所有间距的整个数据区长度。

NDR OUTPUT BOOL 0: -
1：接受数据

该参数指示是否无错完成该作业。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1：错误

故障代码

STATUS OUTPUT WORD - 状态代码

CHECK_
IOPS

OUTPUT BOOL 0: 所有 IOPS 均设置为 GOOD
1: 至少一个 IOPS 设置为 BAD

表示是否需要对 IOPS 状态区进行计算的

辅助位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

IOPS OUTPUT ANY (作
为

VARTYPE
，仅允许

BYTE)

数据区的地址指向下列两个位

置之一：

• 存储器位区

• 数据块区

长度：

有关 大值，请参见设备手册 
B 部分的“性能数据”部分。 
这对控制器或设备模式有所不

同。

每一用户数据字节传送一个状态位。

长度信息取决于 RECV 参数中的长度(每字

节一位) 
=(长度 LEN + 7/ 8)
控制器模式：

地址间距也根据 RECV 参数进行传送。

将以状态 GOOD 传送地址间距！

设备模式：

地址间距不传送。

指令开始传送地址 0 的状态。

注意：

• ANY 指针的 小长度为

（长度 LEN + 7/8）
ADD_INFO OUTPUT WORD 附加诊断信息

在控制器模式中：

• 0: 无报警

• >0: 未决报警的数目

在设备模式中，参数始终= 0。

参数扩展

注意：

当没有在 PROFINET IO 控制器上组态 
INPUT 地址时，也更新 ADD_INFO 参数。 
这种情况下，长度 LEN > 0 时（例如 
LEN = 1 字节），就会调用 PNIO_RECV 指
令。 然后传送 1 字节的地址间距。

参数扩展可用于从下列固化程序版本起的

CP：
• 从固化程序 V2.0 起的 CP 343−1 

(EX30)
• 从固化程序 V2.0 起的 CP 343−1 

LeaN (CX10)
• 从固化程序 V1.0 起的 CP 343−1 

Advanced (GX30)
在较早的固化程序版本中，保留该参数。

说明

请记住，只有当指令发出 NDR = 1 或 ERROR = 1 信号时，才能评估所有输出参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

PNIO_RECV (页 8766)

参数 NDR、ERROR 和 STATUS (IE) (S7-300)

条件代码

下表显示了由 NDR、ERROR 和 STATUS 参数构成的代码，其中的参数必须由用户程序进行评

估。

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见“STEP 7 标准和系统函数”参考手册中的信息。

描述通过 RET_VAL 输出参数进行错误评估的章节包含详细信息。

为了查明使用了哪些系统指令以及哪些系统指令与错误评估相关，可在“调用”(Calls) 选项

卡中显示此处说明的指令的属性对话框。

表格 4-419 条件代码 PNIO_RECV

NDR ERROR STATUS 含义

0 0 8180H • 激活数据接受；

或

• CP 处于 STOP 模式。

0 0 8181H 模块不支持版本 2.0 的指令。

解决方法： 使用版本 1.0。
1 0 0000H 无错接受新数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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NDR ERROR STATUS 含义

0 1 8183H • 缺少 PROFINET IO 组态；

或 
• 错误的 CPLADDR；
或 
• CP 处于 STOP 模式。

或 
• MODE 互连与模块组态不匹配或使用 MODE > 1 错误互连。

 
在设备模式中，也可能是：

• PROFINET IO 控制器与 PROFINET IO 设备之间的连接中断

或

• PROFINET IO 控制器不可到达

或

• 总长度(组态和 LEN 参数)不一致

0 1 8184H 系统错误或非法参数类型。

0 1 8185H 目标地址缓冲区(IOCS 的 RECV)太小。

0 1 8F22H 读取参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F23H 写入参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F24H 读取参数时发生范围错误。

0 1 8F25H 写入参数时发生范围错误。

0 1 8F28H 读取参数时发生对齐错误。

0 1 8F29H 写入参数时发生对齐错误。

0 1 8F30H 该参数位于具有写保护的第 1 个当前数据块中。

0 1 8F31H 该参数位于具有写保护的第 2 个当前数据块中。

0 1 8F32H 该参数包含了一个太高的 DB 号。

0 1 8F3AH 目标区未装载(DB)。
0 1 8F42H 从 I/O 区域中读取参数超时。

0 1 8F43H 将参数写入 I/O 区域超时。

0 1 8F44H 阻止在指令执行期间对要读取的参数进行访问。

0 1 8F45H 阻止在指令执行期间对要写入的参数进行访问。

0 1 8F7FH 内部错误，例如，非法 ANY 引用。

0 1 8090H 具有该地址的模块不存在。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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NDR ERROR STATUS 含义

0 1 80A0H 将否定确认写入模块中。

0 1 80A1H 将否定确认写入模块中。

0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

0 1 80B1H • 所指定的数据记录长度错误。

或

• CP 切换到 STOP。
0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H 资源已占用（储存器）。

0 1 80C4H 通讯错误（临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作业）。

参见

PNIO_RECV (页 8766)

用于 PROFINET IO 的指令的常规特征 (S7-300)

IO 消耗者状态(IOCS)和 IO 提供者状态(IOPS)
对于两个通讯伙伴 - 一个是 CPU/CP，另一个是 IO 设备 - 存在关于数据状态好(GOOD)或差

(BAD)的信息。 该状态信息将同时传送给数据。 对数据进行发送的伙伴的状态称作 IOPS (IO
提供者状态)，正在进行接收的伙伴的状态称作 IOCS (IO 消耗者状态)。 
IOPS 和 IOCS 状态无需完全相同。 例如，S7-300 CPU 可能处于 STOP 模式（输出禁用或没

有激活任何 PROFINET IO 指令）。 此时，作为 PROFINET IO 控制器，CP 将把 BAD 状态传送

给 IO 设备。

指令调用与 IO 数据之间的关系

• 作为 PROFINET IO 控制器运行

作为 PROFINET IO 控制器时，CP 不会监视对 PNIO_SEND/RECV 指令的周期性调用。 如果

未调用该指令，则认为 后传送的 IO 数据和 IOCS/IOPS 数据是有效的。

• 作为 PROFINET IO 设备运行

PNIO_SEND 和 PNIO_RECV 均有各自的监视狗。 根据 CPU 周期，如果在初始化阶段后不

再调用两个指令中的任何指令，则会中断与 PROFINET IO 控制器的连接。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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优化数据传送(仅当作为 PROFINET IO 控制器操作时)
有可能所调用指令的长度（LEN 参数）短于 PNIO 链上已组态的 IO 数据总长度。 
您可使用该数据，这样，在每个 CPU 周期内都将传送对时间有严格要求的数据，反之，那

些对时间要求不严格的数据不是每个周期都传送。

实例： 
例如，在每个周期内，可以只传送第一个数据区(对时间有严格要求的数据)，而在每个第二

周期内传送所组态 IO 数据的总长度。 为此，在组态期间，必须将对时间有严格要求的数据

放在较低的区(从 IO 地址 0 开始)中。

数据一致性 (S7-300)
应始终以整体方式传送 PROFINET IO 控制器的整个输入或输出数据区，以确保数据一致性。

• 作为 PROFINET IO 控制器运行

不管怎样，通过使用指令调用中的长度信息，也可一致地读取或输出小于所组态数据区

的输入或输出区。

注： 然而，应牢记，对于 PROFINET IO 系统内的“IO 用户数据”来说，数据一致性只有在单个

IO 插槽中才能得到保证。 对于此处所描述的块，无论是否可以保证 CPU 与 IO 控制器之间

数据传送的一致性，这些都适用。

指令调用

然而，为了保证数据一致性，当指令无错完成时（输出参数 NDR = TRUE），只能访问 IO 数
据。 也必须检查数据的 IOCS 或 IOPS 状态是否为 GOOD。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例

在正常情况下（取决于 IO 数据的总长度），指令将运行几个用户程序周期，直到发出条件

代码 DONE/NDR = 1 信号为止。

注：用户程序周期和 IO 数据交换（在 PROFINET IO 控制器与 PROFINET IO 设备之间）周期，

相互独立，互不影响。 

替换值 (S7-300)

操作情况

在下列两种操作情形下，均支持替代值的设置：

• 启动期间的替代值(CPU 上的模式将从 STOP 切换到 RUN)
• 如果检测到问题时的替代值(删除/插入或工作站故障/返回)

启动期间的替代值

通过在启动 OB 中设置存储位（“启动”存储位），可以用替换值初始化输出。在周期性模

式 (OB1) 中，判断该“启动”存储位，在必要时使用初始值调用 PNIO_SEND 指令。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果出错，替换值(仅当作为 PROFINET IO 控制器操作时)
如果存在故障(设备/子模块出现故障)，那么，通过查询状态信息 IOCS/IOPS 状态，将可查找

到哪些子模块已经无法工作。 随后可以选择设置替代值。

PNIO_RW_REC (S7-300)

PNIO_RW_REC (S7-300)

说明 
RW_REC 在 PROFINET IO 控制器模式下用于“读取数据记录”和“写入数据记录”。 RW_REC 
一次只能执行其中一项功能。 "数据记录读取"或"数据记录写入"功能由 WRITE_REC 参数控制。

示例： 可使用“写数据记录”功能向 CP 通知位置 ID 和设备名称(若尚未在 STEP 7 中的 CP
属性对话框中设置该参数)。 这可通过使用带下标 AFF1H 的维护数据记录"IM1"来实现。

您可以在下列 Internet 地址上找到所支持的数据记录及其结构的详细信息：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/19289930

调用接口

FBD 表达式调用接口：

PNIO_RW_REC

BOOL

BOOLERROR

DONE

WRITE_REC

WORD CPLADDR

STATUS WORD

BOOL

WORD

ANY

INT

WORD

LEN

ID

RECORD

INDEX

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

参数 DONE、ERROR 和 STATUS (IE) (页 8778)
PNIO_RW_REC 的参数 (页 8777)

PNIO_RW_REC 的参数 (S7-300)

形式参数的说明

下表对 PNIO_RW_REC 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 可能的数值 说明

CPLADDR INPUT WORD - 模块起始地址

WRITE_REC INPUT BOOL 0: 读数据记录

1： 写入数据记录

作业类型；

不得在指令执行期间更改此参数。

ID INPUT WORD   PROFINET IO 组件(模块或子模块)的逻辑地址。 对
于输出模块，设置了位 15
(输出地址 5 示例： ID:=DW#16#8005)。 
对于混合式模块，必须指定两个地址中较低的那

个。

INDEX INPUT WORD 参见供应商信息以了

解模块支持的数据记

录数目。

用户希望读取或写入的数据记录数目。

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1：成功传送数据记

录

该参数指示是否无错完成该作业。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1：错误

故障代码

STATUS OUTPUT WORD 0: 无错误

不同的数值： 错误

(参见"参数 DONE、
ERROR 和 STATUS 
(IE) (页 8778)")

状态代码

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 可能的数值 说明

LEN IN_OUT INT 大长度是 480 个字

节。

• 读取数据记录： 
仅 OUTPUT 参数；成功读取后，指示读数据记

录的长度；否则为 0。
• 写入数据记录： 

仅 INPUT 参数；用户在此输入即将写入的数据

记录的长度。 该长度必须与数据记录中的定义

相匹配。

RECORD IN_OUT ANY 
(VARTYPE
、BYTE、
WORD 和

DWORD
均允许)

数据区的地址指向下

列两个位置之一：

• 存储器位区

• 数据块区

ANY 指针的长度必

须大于等于数据记录

中定义的长度。

• 读取数据记录： 
仅 OUTPUT 参数；成功读取后，数据记录中的

数据都存储在此。 如果 ANY 指针过短，则传

送的数据就越多。

• 写入数据记录： 
仅 INPUT 参数；用户在此存储从数据记录写入

的数据。 ANY 指针的长度至少必须等于 LEN
参数指定的长度。

参见

PNIO_RW_REC (页 8776)

参数 DONE、ERROR 和 STATUS (IE) (S7-300)

条件代码

下表显示了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些参数必须由用户程序

进行评估。

说明

对于 STATUS 下具有 8FxxH 编码的条目，请注意参考手册“STEP 7 - S7-300 和 S7-400 的系统

和标准函数”中的信息。 描述通过 RET_VAL 输出参数进行错误评估的章节包含详细信息。

表格 4-420 PNIO_RW_REC 条件代码

DONE ERROR STATUS 含义

0 0 8180H 数据传输处于活动状态

1 0 0000H 数据记录已成功发送

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8183H • 无 PROFINET IO 控制器的组态，

• 错误的 CPLADDR
或

• CP 处于 STOP (停止)模式

0 1 8184H 系统错误或非法的参数类型

0 1 8185H 目标缓冲区(RECORD)太短

0 1 8F22H 读取参数时发生区域长度错误(例如，DB 太短)
0 1 8F23H 写入参数时发生区域长度错误(例如，DB 太短)
0 1 8F24H 读取参数时发生区域错误

0 1 8F25H 写入参数时发生区域错误

0 1 8F28H 读取参数时发生定位错误

0 1 8F29H 写入参数时发生对准错误

0 1 8F30H 参数位于受写保护的第一个有效数据块中

0 1 8F31H 参数位于受写保护的第二个有效数据块中

0 1 8F32H 参数中的 DB 号过高

0 1 8F3AH 目标区域未加载(DB)
0 1 8F42H 从 I/O 区域中读取参数超时

0 1 8F43H 将参数写入到 I/O 区域超时

0 1 8F44H 阻止在指令执行期间对要读取的参数进行访问

0 1 8F45H 阻止在指令执行期间对要写入的参数进行访问

0 1 8F7FH 内部错误，例如，非法 ANY 引用

0 1 8090H 具有该地址的模块不存在

0 1 80A0H 从模块中读取否定确认

0 1 80A1H 将否定确认写入到模块中

0 1 80A3H 常见的 PROFINET IO 环境管理错误

0 1 80A9H PROFINET IO 设备或模块报告存在非法类型

0 1 80B0H 模块不识别数据记录

0 1 80B1H • 所指定的数据记录长度错误

或

• CP 切换到 STOP
0 1 80B2H 逻辑地址或组态的插槽未在使用

0 1 80B4H PROFINET IO 设备或模块信号发送访问了非法区域

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 80B6H PROFINET IO 设备或模块拒绝访问

0 1 80B8H 模块正在发送非法参数信号

0 1 80C0H 不能读取数据记录

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录

0 1 80C2H 未决的作业太多

0 1 80C3H 已占用的资源(内存)
0 1 80C4H 通讯错误（临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作业）。

参见

PNIO_RW_REC (页 8776)

PNIO_Alarm (S7-300)

PNIO_ALARM (S7-300)

说明

PNIO_ALARM 指令通过作为 PROFINET IO 控制器运行的 CP 343-1 进行报警评估。如果 
PNIO_RECV 中的参数 ADD_INFO 不等于 0，则该指令应在其用户程序中进行调用。 完整无

误地传送 PNIO_ALARM 的 所有 OUTPUT 参数之后，会自动确认接收到的报警。

报警按照其信号发出的时间顺序转发给用户程序。 其信号尚未发送到用户程序以及因后续

报警过多而导致无效的报警都不会被新到的报警删除。

说明

只要尚未调用 PNIO_ALARM，就会在 CP （内部）自动确认报警。

如果已在用户程序中调用过 PNIO_ALARM（至少一次），则必须继续调用该指令才能确认未

决的报警。 当 PNIO_RECV 指令因 ADD_INFO 参数值不等于“0”而发送信号时会发生这种情况。

如果已在用户程序中对 PNIO_ALARM 进行过一次调用或多次调用之后不再继续进行调用，则

不会确认报警，且不能保证会正确地更新 IO 图像。 例如，当发生"站返回"报警后会发生这

种情况。 只能通过重新启动 CP（电源循环）才能重设 PNIO_ALARM 的调用需求。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调用接口

FBD 表达式中的调用接口

PNIO_ALARM

BOOL

DWORD

BOOL

WORDSTATUS

NEW

ERROR

DONE

MODE

WORD CPLADDR

ID

BOOL

WORD

INTLEN

ANY

ANY AINFO

TINFO

参见

参数 DONE、NEW、ERROR 和 STATUS (IE) (页 8783)
PNIO_ALARM 的参数 (页 8781)

PNIO_ALARM 的参数 (S7-300)

形式参数的说明

下表对 PNIO_ALARM 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 可能的数值 说明

CPLADDR INPUT WORD - 引起错误的模块的起始地址

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1：成功传送报警信

息

该参数指示是否无错完成该作业。 
如果 DONE = 1，则 NEW 参数也必须进行检查。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1：错误

故障代码

NEW OUTPUT BOOL 0: 数据传送激活或

无新报警

1: 新报警已接收并

已确认

如果 DONE = 1，且 NEW = 1，则发送一个新已接

收报警。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 可能的数值 说明

STATUS OUTPUT WORD 0: 无错误

不同的数值： 错误

(参见表 1–14)

状态代码

ID OUTPUT WORD   触发报警的 PNIO 组件(模块或子模块)的逻辑起始

地址。

对于输出模块，设置了位 15 (输出地址 5 示例： 
ID:=DW#16#8005)。
对于混合式模块，指定两个地址中较低的那个。

LEN OUTPUT INT   所接收到的报警信息(AINFO)的长度

MODE IN_OUT DWORD 0 已保留

TINFO IN_OUT ANY 
(VARTYPE
、BYTE、
WORD 和

DWORD 均

允许)

数据区的地址指向

下列两个位置之

一：

• 存储器位区

• 数据块区

ANY 指针的长度必

须大于等于 32 字

节。

（任务信息）

报警管理信息的目标区域。

CP 固件会尽可能多地复制错误 OB 起始信息（OB 
标题 = TINFO 的字节 0 到字节 19）。

参见 1)

AINFO IN_OUT ANY 
(VARTYPE
、BYTE、
WORD 和

DWORD 均

允许)

数据区的地址指向

下列两个位置之

一：

• 存储器位区

• 数据块区

ANY 指针的长度必

须大于等于所能预

料到的 大附加报

警信息， 多可包

含 1432 字节(参见

LEN 参数)

（报警信息）

报头信息和附加报警信息的目标地址区。 如果

ANY 指针 AINFO 太短，则信息将被截尾。

参见 1)

1) 参考手册“STEP 7 - S7-300 和 S7-400 的系统和标准函数”，使用“RALRM”指令接收报警

参见

PNIO_ALARM (页 8780)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 DONE、NEW、ERROR 和 STATUS (IE) (S7-300)

条件代码

下表介绍了由 DONE、NEW、ERROR 和 STATUS 参数形成的条件代码，这些参数必须由用户

程序进行评估。

说明

对于 STATUS 下具有 8FxxH 编码的条目，请注意参考手册“STEP 7 - S7-300 和 S7-400 的系统

和标准函数”中的信息。描述通过 RET_VAL 输出参数进行错误评估的章节包含详细信息。

表格 4-421 PNIO_ALARM 状态代码

DONE NEW ERROR STATUS 含义

0 0 0 8180H 数据传输处于活动状态

1 1 0 0000H 报警数据发送成功，报警已确认

1 0 0 0000H 不存在报警数据

0 0 1 8183H • 无 PROFINET IO 控制器的组态，

• 错误的 CPLADDR
或

• CP 处于 STOP (停止)模式

0 0 1 8184H 系统错误或非法的参数类型

0 0 1 8185H 目标缓冲区(TINFO 或 AINFO)过短

0 0 1 8F22H 读取参数时发生区域长度错误(例如，DB 太短)
0 0 1 8F23H 写入参数时发生区域长度错误(例如，DB 太短)
0 0 1 8F24H 读取参数时发生区域错误

0 0 1 8F25H 写入参数时发生区域错误

0 0 1 8F28H 读取参数时发生定位错误

0 0 1 8F29H 写入参数时发生对准错误

0 0 1 8F30H 参数位于受写保护的第一个有效数据块中

0 0 1 8F31H 参数位于受写保护的第二个有效数据块中

0 0 1 8F32H 参数中的 DB 号过高

0 0 1 8F3AH 目标区域未加载(DB)
0 0 1 8F42H 从 I/O 区域中读取参数超时

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE NEW ERROR STATUS 含义

0 0 1 8F43H 将参数写入到 I/O 区域超时

0 0 1 8F44H 阻止在指令执行期间对要读取的参数进行访问。

0 0 1 8F45H 阻止在指令执行期间对要写入的参数进行访问。

0 0 1 8F7FH 内部错误，例如，非法 ANY 引用

0 0 1 8090H 具有该地址的模块不存在

0 0 1 80A0H 从模块中读取否定确认

0 0 1 80A1H 将否定确认写入到模块中

0 0 1 80B0H 模块不识别数据记录

0 0 1 80B1H • 所指定的数据记录长度错误

或

• CP 切换到 STOP
0 0 1 80C0H 不能读取数据记录

0 0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录

0 0 1 80C2H 未决的作业太多

0 0 1 80C3H 已占用的资源(内存)
0 0 1 80C4H 通讯错误（临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作业）。

参见

PNIO_ALARM (页 8780)

PROFIenergy (S7-300)

PROFIenergy
PROFINET 中的 PROFIenergy 功能用于工厂的能源管理。 其中包括经过计划或自发地关闭各

个现场设备、单元或工厂各部门。 停机发生在不生产或生产间歇期间。 可从能源理念所涵

盖的设备以及支持数据读取功能的设备读取能源和诊断数据。

PROFIenergy 控制器   
停机命令由高级控制器（在 PROFINET IO 中为 IO 控制器）输出。

使用 SIMATIC S7‑300，带有 PROFIenergy 功能的 S7‑300 CPU 可充当 PROFIenergy 控制器。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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PROFIenergy 设备   
PROFIenergy 控制器的命令由带有 PROFIenergy 功能的 IO 设备处理，以将现场连接设备关闭。

就 PROFIenergy 程序块来说，带有 PROFIenergy 功能的 IO 设备称为 PROFIenergy 设备。 使
用 SIMATIC S7‑300，带有 PROFIenergy 功能的 S7‑300 CPU 可充当 PROFIenergy 设备。

智能设备

在 SIMATIC S7 中，智能设备 (I-device) 本身可有从属 PROFIenergy 设备。 在这种情况下，智

能设备还有 PROFIenergy 控制器功能。

节能模式和 PE_MODE_ID   
许多设备仅支持“准备运行”（通电）和“暂停”（断电）工作状态。 可为支持的设备或 
PROFIenergy 设备控制器中的多组单元指定带有不同节能模式的标定节能状态。 使用 
PROFIenergy 可将这些不同的能耗状态分配给要在现场关闭的设备。

各种不同的能耗状态即称为“节能模式”。 每一种节能模式都指定一个经过定义的

“PE_MODE_ID”。

节能模式的功能编程

在 PROFIenergy 设备 CPU 的用户程序中对节能模式的详细信息（现场设备地址和暂停持续

时间等）进行编程。

用于 CP 300 的 PROFIenergy 程序块 (S7-300)

在 S7‑300 中实现 PROFIenergy 功能

对于 SIMATIC S7-300，PROFIenergy 功能由 IO 控制器和 IO 设备的程序块提供。

请注意，S7-300 CPU 和 CP 300 使用不同的 PROFIenergy 程序块。

PROFIenergy 规范

CP 300 的 PROFIenergy 程序块的功能基于 PROFIBUS 用户组织 (PNO) 的以下规范：

Common Application Profile PROFIenergy, Technical Specification for PROFINET, 
Version 1.0, January 2010, Order No. 3.802

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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用于 CP 300 的 PROFIenergy 程序块

PROFIenergy 程序块由 CPU 的用户程序调用。 以下 PROFIenergy 程序块可用于 CP 300 的 
PROFIenergy 功能：

• CP 300 作为 IO 控制器：

– PE_START_END_CP
用于发起和结束暂停供电和为 PROFIenergy 设备设置定义的节能模式的程序块。

– PE_CMD_CP
用于发起和结束暂停供电、设置定义的节能模式和向 PROFIenergy 设备查询能源测量

值的程序块。

这两个程序块可互相代替使用。 和 PE_START_END_CP 相比，PE_CMD_CP 的功能范围有

所扩展，集成了能源测量值。

每台 PROFIenergy 设备都必须单独调用程序块。

– PE_DS3_WRITE_ET200_CP
不属于 PROFIenergy 功能块，但扩展了 PROFIenergy 功能以实现 ET 200S 功能。

使用 PE_DS3_WRITE_ET200_CP 时，已指定 多 8 个插槽（这种情况下为电源模块）

的 ET 200S 开关行为设置。

• CP 300 作为 IO 设备：

– PE_I_DEV_CP
接收所有 PROFIenergy 命令并允许用户程序执行 PROFIenergy 功能。

使 IO 设备的响应帧可用于 IO 控制器。

PE_I_DEV_CP 由 IO 设备的用户程序周期性调用。

– 用于 PE_I_DEV_CP 的补充程序块 (FC 0...FC 8)：
这些 FC 使响应数据可用于 PE_I_DEV_CP。 这些 FC 必须在用户程序中调用并与 
PE_I_DEV_CP 相连接。

如果 PROFIenergy 设备是智能设备并且本身拥有从属 PROFIenergy 设备，则在从属 
PROFIenergy 设备的智能设备 CPU 中调用 PE_START_END_CP 或 PE_CMD_CP。

用于传送数据记录的系统和程序块

通过读写数据记录在 IO 控制器与 IO 设备之间交换 PROFIenergy 命令和状态信息。 使用程

序块 RDREC 和 RWREC 实现此功能。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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PROFIenergy 数据记录和各个程序块的响应数据如下所述。

说明

块调用

PE_START_END_CP、PE_CMD_CP、PE_I_DEV_CP 和 PE_DS3_WRITE_ET200_CP 不得同时调

用。 只有在这些程序块中的一个发出“无错误”(VALID = 1) 或“错误”(ERROR = 1) 信号后才

能调用下一个程序块。

程序块 PNIO_RW_REC 同样不得与 PE_START_END_CP、PE_CMD_CP、PE_I_DEV_CP 或 
PE_DS3_WRITE_ET200_CP 同时调用。

PE_START_END_CP (S7-300)

含义和调用 - PE_START_END_CP (S7-300)

意义及工作原理

PE_START_END_CP 可代替 PE_CMD_CP 使用。

PE_START_END_CP 用在 IO 控制器上。 它在指定的 PROFIenergy 设备上触发节能暂停或结

束暂停。

该程序块 适用于 IO 设备只与现场设备连接、不需要也无法从 IO 设备读出能源数据的 IO 控
制器。

在 IO 设备的用户程序中组态节能模式。 在执行 PE_START_END_CP 后，实际采用的节能模

式由 IO 设备进行反馈并在 PE_MODE_ID 参数中输出。

Pause_Time 参数指定 IO 设备的节能暂停时长。 在 IO 设备上，PE_I_DEV_CP 程序块检查指

定的暂停持续时间是否够长以及是否可实现。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8787



顺序

图 4-49 PE_START_END_CP 和 PE_CMD_CP 的写/读作业流程图

使用 WRREC，PE_START_END_CP 将 PROFIenergy 命令作为写作业发送到 IO 设备。 此后，

PE_START_END_CP 等待 IO 设备的确认。 为实现这一点，使用程序块 RDREC 每 100 毫秒读

取一次确认数据记录。

只要未从 IO 设备收到确认，读作业就重复执行 10 秒（以 100 ms 为间隔）。

使用 RDREC 读取 IO 设备的响应数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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FBD 表达式调用接口

PE_START_END_CP 形式参数的说明 (S7-300)

PE_START_END_CP 形式参数的说明

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CPLADDR INPUT WORD I、Q、M、D 和 L 常量 CP 的模块起始地址

START INPUT BOOL • 1 = 命令处于活动状态

• 0 = 命令处于非活动状态

上升沿使能“Start_Pause”命令

END INPUT BOOL • 1 = 命令处于活动状态

• 0 = 命令处于非活动状态

上升沿使能“End_Pause”命令

ID INPUT WORD   目标 PROFIenergy 设备的逻辑地址

PAUSE_
TIME

INPUT TIME T#-24D_20H_31M_23S_648
MS
到

T#24D_20H_31M_23S_647
MS

IEC 时间以 1 ms 为步长，有符号整数

PE_MODE_
ID

OUTPUT BYTE • 00h： 断电（暂停）

• 01h...FEh： 可组态

• FFh： 准备好运行

执行命令后 IO 设备采用的节能模式 ID。

VALID OUTPUT BOOL 0: -
1: 成功完成执行

该参数指示是否无错完成该作业。

BUSY OUTPUT BOOL 0: 执行已完成、中止或尚未启

动

1: 执行处于活动状态

程序块处理状态的条件代码

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1: 错误

错误代码

对于与 STATUS 参数一起使用时的含

义，请参见 PE_START_END_CP 的条件

代码 (页 8790)。
STATUS OUTPUT WORD   状态代码

对于与 ERROR 参数一起使用时的含

义，请参见 PE_START_END_CP 的条件

代码 (页 8790)。

参见

响应数据 (页 8796)

PE_START_END_CP 的条件代码 (S7-300)

PE_START_END_CP 的条件代码

PE_START_END_CP 基于程序块 PNIO_RW_REC，返回 PNIO_RW_REC 的所有条件代码，请参

见块 PNIO_RW_REC 的条件代码。

输出以下其它 PROFIenergy 特定条件代码。 STATUS 的错误代码仅在与 ERROR = 1 一起使用

时有效。

表格 4-422 PE_START_END_CP 的特定条件代码

STATUS 含义

块特定错误

8080h 同时出现 START 和 END 上升沿

8081h CMD_PARAM 与 CMD_PARAM_LEN 长度冲突

PROFIenergy 特定错误

FE01h Service_Request_ID 无效

FE02h Request_Reference 无效

FE03h CMD_MODIFIER 无效

FE04h 用于写入 PROFIenergy 数据记录的帧中命令数据结构 (Data_Structure_Identifier_RQ) 信息无效

FE05h 用于读取 PROFIenergy 数据记录的帧中命令数据结构 (Data_Structure_Identifier_RS) 信息无效

FE06h 节能模式 (PE_Mode_ID) 不受支持

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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STATUS 含义

FE07h 响应超出 大传送时长

FE08h 命令数无效

FE09h 块类型无效（请参见帧头）

FE0Ah 块长度无效（请参见帧头）

FE0Bh 块版本无效（请参见帧头）

FE50h 节能模式 (PE_Mode_ID) 不适用

FE51h PAUSE_TIME 值不受支持

FE52h PE_Mode_ID 不受支持

有关 PROFIenergy 特定错误参数的详细信息，请参见 AUTOHOTSPOT 部分。

PE_CMD_CP (S7-300)

含义和调用 - PE_CMD_CP (S7-300)

意义及工作原理

PE_CMD_CP 可代替 PE_START_END_CP 使用。

PE_CMD_CP 用于 IO 控制器，在指定的 PROFIenergy 设备上发起或结束节能暂停。

PE_CMD_CP 还可从 IO 设备读出详细信息和能源测量值。

该程序块 适用于 IO 设备只与现场设备连接、不需要从 IO 设备读出能源数据的 IO 控制器。

有关 PE_CMD_CP 的写入/读取作业流程图，请参见 AUTOHOTSPOT 部分。

可通过程序块传送至 IO 设备的各条命令分配有定义的“Service_Request_ID”。 在 CMD 参数

中分配 Service_Request_ID 01...05 和 16。
CMD_MODIFIER 参数更详细地指定 04 (Query_Modes) 和 16 (Query_Measurement) 两个命

令。

CMD_PARA 参数使用 Any 指针将特定参数的值分配给特定命令。 CMD_PARA_LEN 参数指定

此参数的长度。

RESPONSE_DATA 参数指向 IO 设备的响应数据的数据区。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FBD 表达式调用接口

参见

PE_CMD_CP 形式参数的说明 (页 8792)

PE_CMD_CP 形式参数的说明 (S7-300)

PE_CMD_CP 形式参数的说明

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CPLADDR INPUT WORD I、Q、M、D 和 L 常量 CP 的模块起始地址

REQ INPUT BOOL   在上升沿开始传送 PROFIenergy 命令。

ID INPUT WORD   目标 PROFIenergy 设备的逻辑地址

CMD INPUT BYTE • 01: Start_Pause
• 02: End_Pause
• 03: Query_Modes
• 04: PEM_Status
• 05: PE_Identity
• 16: Query_Measurement

PROFIenergy 命令的 
Service_Request_ID。
可在此表下方找到命令含义。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8792 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CMD_
MODIFIER

INPUT BYTE 对于“Start_Pause”： 00
对于“End_Pause”： 00
对于“Query_Modes”:
• 01: List_Energy_Saving

_Modes
• 02: Get_Mode
对于“PEM_Status”： 00
对于“PE_Identity”： 00
对于“Query_Measurement”:
• 01: 

Get_Measurement_List
• 02: 

Get_Measurement_Valu
es

PROFIenergy 命令的修饰符，含义：

• “Query_Modes”命令

– 修饰符 01： 读取所有支持的节能

模式 (PE_Mode_ID)。
– 修饰符 02 读取所选 PE_Mode_ID 

的参数。

• “Query_Measurement”命令

– 修饰符 01： 读取组态的 
Measurement_ID。

– 修饰符 02： 读取所选 
Measurement_ID 的测量值。

有关参数信息，请参见特定命令部分中

的 AUTOHOTSPOT。
修饰符 00 表示“无选项”。

CMD_PARA INPUT ANY   命令参数的 Any 指针

• 对于命令 01 Start_Pause： 
“Pause_Time”

• 对于命令 02 End_Pause： 不相关

• 对于命令 03 Query_Modes：
– 对于修饰符 01： 不相关

– 对于修饰符 02 Get_Mode：
“PE_Mode_ID”

• 对于命令 04 PEM_Status： 不相关

• 对于命令 05 PE_Identity： 不相关

• 对于命令 16 Query_Measurement：
– 对于修饰符 01： 不相关

– 对于修饰符 02 
Get_Measurement_Values：
带有参数“Count”和
“Measurement_ID”的数据结构的 
ANY 指针

有关参数信息，请参见特定命令部分中

的 AUTOHOTSPOT。
输入待写数据记录的整个数据区 
(Service_Data_Request)。 大长度：

234 个字节

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CMD_PARA
_LEN

INPUT INT   CMD_PARA 中参数的实际长度。 大长

度：234 个字节

RESPONSE
_DATA

INOUT ANY   IO 设备响应数据的地址指针（包含块标

头的完整帧）

注意：

如果所选区域不够大，则只保存组态的

字节数。

VALID OUTPUT BOOL 0: -
1: 成功完成执行

程序块的状态参数指示是否无错完成该

作业。

BUSY OUTPUT BOOL 0: 执行尚未启动、已完成或

中止

1: 执行处于活动状态

程序块处理状态的条件代码

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1: 错误

错误代码

对于与 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见 AUTOHOTSPOT。
STATUS OUTPUT WORD   状态代码

对于与 ERROR 参数一起使用时的含义，

请参见 AUTOHOTSPOT。

Service_Request_ID 和 PROFIenergy 命令的含义 
Service_Request_ID 为 01...05 和 16 的 PROFIenergy 命令具有如下含义：

• 01 = Start_Pause
用于开始节能暂停的命令。

IO 设备选择组态的节能模式。 节能模式反馈给响应数据中的控制器。

• 02 = End_Pause
用于结束节能暂停的命令

• 03 = Query_Modes
通过 IO 设备上所有相应的时间和能源信息查询组态的节能模式。

使用 CMD_MODIFIER 参数详细查看查询的信息：

– List_Energy_Saving_Modes
读取 IO 设备所有受支持的 PROFIenergy 模式。

– Get_Mode
读取所选 PROFIenergy 模式的数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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• 04 = PEM_Status
查询现场设备或单元组实际采用的节能模式。

• 05 = PE_Identity
查询 IO 设备支持的 PROFIenergy 服务。

• 16 = Query_Measurement
查询 IO 设备的能源数据。

使用 CMD_MODIFIER 参数详细查看查询的信息：

– Get_Measurement_List
读取设备上所有组态的 Measurement_ID。

– Get_Measurement_Values
读取所选 Measurement_ID 的能源测量值。

用于不同设备类别的命令

PROFIenergy 理念包含设备可分为三种类别，分别由 IO 控制器使用不同的命令进行处理：

• IO 模块、执行器、电机启动器

支持的命令：

– Start_Pause、End_Pause
– Query_Modes、PEM_Status、PE_Identify

• 电气变量测量设备

支持的命令：

– Query_Measurement
• 变频器

支持的命令：

– Start_Pause、End_Pause
– Query_Modes、PEM_Status、PE_Identify
– Query_Measurement

还可查询变频器采集的电气变量数据。

PE_CMD_CP 的条件代码 (S7-300)

PE_CMD_CP 的条件代码

PE_CMD_CP 基于程序块 PNIO_RW_REC，返回 PNIO_RW_REC 的所有条件代码，请参见块 
PNIO_RW_REC 的条件代码。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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输出以下其它 PROFIenergy 特定条件代码。 STATUS 的错误代码仅在与 ERROR = 1 一起使用

时有效。

表格 4-423 PE_CMD_CP 的特定条件代码

STATUS 含义

块特定错误

8081h CMD_PARAM 与 CMD_PARAM_LEN 长度冲突

PROFIenergy 特定错误

FE01h Service_Request_ID 无效

FE02h Request_Reference 无效

FE03h CMD_MODIFIER 无效

FE04h 要写入的 PROFIenergy 数据记录的帧中命令数据结构 (Data_Structure_Identifier_RQ) 信息无效

FE05h 要读取的 PROFIenergy 数据记录的帧中命令数据结构 (Data_Structure_Identifier_RS) 信息无效

FE06h 节能模式 (PE_Mode_ID) 不受支持

FE07h 响应超出 大传送时长

FE08h 命令数无效

FE09h 块类型无效（请参见帧头）

FE0Ah 块长度无效（请参见帧头）

FE0Bh 块版本无效（请参见帧头）

FE50h 节能模式 (PE_Mode_ID) 不适用

FE51h PAUSE_TIME 值不受支持

FE52h PE_Mode_ID 不受支持

有关 PROFIenergy 特定错误参数的详细信息，请参见 AUTOHOTSPOT 部分。

响应数据 (S7-300)

响应数据的结构

下表显示 PE_START_END_CP 和 PE_CMD_CP 的响应数据数据记录的结构 (80A0h)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下表显示根据 PROFIenergy 规范返回的响应数据数据记录的结构概览。 各条 PROFIenergy 命
令的“服务数据响应”区的组成如下所述。

表格 4-424 响应数据的结构

块定义 属性 值 数据类型 说明

块标头 BlockType 0801h Unsigned16  
BlockLength   Unsigned16 帧长度（无“BlockType”和

“BlockLength”字段）

BlockVersionHigh 01h Unsigned8  
BlockVersionLow 00h Unsigned8  

响应标头 Service_Request_ID 01h...FFh Unsigned8 01h： Start_Pause
02h： End_Pause
03h： Query_Modes
04h： PEM_Status
05h： PE_Identify
06h...09h： - 预留 -
10h： Query_Measurement
11h...CF： - 预留 -
D0h...FFh： 供应商特定

Request_Reference 01h...FFh Unsigned8 查询标识号（在 IO 设备的响

应中存在镜像）

指令
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块定义 属性 值 数据类型 说明

服务标头响应 状态 01h...FFh Unsigned8 00h： - 预留 -
01h： 已完成

02h： 已完成，但有错误

03h： 数据不完整

04h...CFh： - 预留 -
D0h...FFh： 取决于 
Service_Request_ID

Data_Structure_Identifier_
RS

01h...FFh Unsigned8 00h： - 预留 -
01h...FFh： 数据结构取决于 
Service_Request_ID
FFh： 有错

服务数据响应       IO 设备的响应数据

取决于特定的 PROFIenergy 
命令（如下所述）

“服务数据请求”和“服务数据响应”的含义

以下各部分针对每条 PROFIenergy 命令介绍 IO 控制器对 IO 设备的查询（服务数据请求）的

参数值以及 IO 设备的响应数据结构（服务数据响应）。

• 服务数据请求

IO 控制器查询的参数值

• 服务数据响应

IO 设备的响应数据结构

PROFIenergy 命令“Start_Pause”
• 服务数据请求

– CMD = 01
– CMD_MODIFIER = 00
– CMD_PARA_LEN = 04
– CMD_PARA =“Pause_Time”值的 Any 指针（数据类型“TIME”）

IEC 时间以 1 ms 为步长，有符号整数

值： T#-24D_20H_31M_23S_648MS 到 T#24D_20H_31M_23S_647MS
• 服务数据响应

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 值 数据类型

PE_Mode_ID * 01h...FFh Unsigned8
- 预留 - 00h Unsigned8

* 节能模式的标识号

PROFIenergy 命令“End_Pause”
• 服务数据请求

– CMD = 02
– CMD_MODIFIER = 00
– CMD_PARA_LEN = 00
– CMD_PARA = 不相关

• 服务数据响应

参数 值 数据类型

Time_to_operate *   Unsigned32

* PROFIenergy 设备切换到“准备运行”状态的预计时间

PROFIenergy 命令“Query_Modes”– List_Energy_Saving_Modes
• 服务数据请求

– CMD = 03
– CMD_MODIFIER = 01
– CMD_PARA_LEN = 00
– CMD_PARA = 不相关

• 服务数据响应

参数 值 数据类型

Number_of_PE_Mode_IDs * 01h Unsigned8
PE_Mode_IDs   Number_of_PE_Mode_ID 的 

Unsigned8 数组（唯一模式 ID）

* 节能模式数目

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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PROFIenergy 命令“Query_Modes”– Get_Mode
• 服务数据请求

– CMD = 03
– CMD_MODIFIER = 02
– CMD_PARA_LEN = 01
– CMD_PARA = PE_MODE_ID 值的 Any 指针 (unsigned8)

• 服务数据响应

参数 值 数据类型

PE_Mode_ID 01h...FFh Unsigned8
PE_Mode_Attributes * 00h...01h Unsigned8
Time_min_Pause   Unsigned32
Time_to_Pause   Unsigned32
Time_to_operate   Unsigned32
Time_min_length_of_stay   Unsigned32
Time_max_length_of_stay   Unsigned32
Mode_Power_Consumption   Float32
Energy_Consumption_to_pause   Float32
Energy_Consumption_to_opera
te

  Float32

* 位 0 编码：

0 = 仅静态时间和能源测量值可用。

1 = 动态时间和能源测量值可用。

   位 1...7： 预留

PROFIenergy 命令“PEM_Status”
• 服务数据请求

– CMD = 04
– CMD_MODIFIER = 00
– CMD_PARA_LEN = 00
– CMD_PARA = 不相关

• 服务数据响应

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 值 数据类型

PE_Mode_ID_Source * 00h

01h...FEh

FFh

Unsigned8

PE_Mode_ID_Destination * 00h

01h...FEh

FFh

Unsigned8

Time_to_operate   Unsigned32
Remaining_time_to_destination   Unsigned32
Mode_Power_Consumption   Float32
Energy_Consumption_to_Destina
tion

  Float32

Energy_Consumption_to_operate   Float32

*“PE_Mode_ID_Source”和“PE_Mode_ID_Destination”的可能值：

00h： PE_Power_off
01h...FEh： 自由组态 
FFh： PE_Ready_to_operate

PROFIenergy 命令“PE_Identify”
• 服务数据请求

– CMD = 05
– CMD_MODIFIER = 00
– CMD_PARA_LEN = 00
– CMD_PARA = 不相关

• 服务数据响应

参数 值 数据类型

Count * 6 Unsigned8
Start_Pause ** 01h Unsigned8
End_Pause 02h Unsigned8
Query_Modes 03h Unsigned8
PEM_Status 04h Unsigned8

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 值 数据类型

PE_Identify 05h Unsigned8
Query_Measurement *** 10h Unsigned8

* 支持的 PROFIenergy 命令数目

** 支持的第一条 PROFIenergy 命令的 Service_Request_ID
*** 支持的 后一条 PROFIenergy 命令的 Service_Request_ID

PROFIenergy 命令“Query_Measurement”– Get_Measurement_List
• 服务数据请求

– CMD = 16
– CMD_MODIFIER = 01
– CMD_PARA_LEN = 00
– CMD_PARA = 不相关

• 服务数据响应

参数 值 数据类型

Count *   Unsigned8
- 预留 -   Unsigned8
Measurement_ID **   Unsigned16
Accuracy_Domain 1   Unsigned8
Accuracy_Class 2   Unsigned8
Range 3   Float32
…    
Measurement_ID ***   Unsigned16
Accuracy_Domain 1   Unsigned8
Accuracy_Class 2   Unsigned8
Range 3   Float32

* Measurement_ID 数
** 支持的第一个 Measurement_ID
*** 支持的 后一个 Measurement_ID
1 精度域（范围 1...4）：

   0 = 预留

   1 = 测量范围的百分比

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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   2 = 当前测量值的百分比

   3 = 符合 IEC 61557-12 的精度

   4 = 符合 EN 50470-3 第 8 部分的精度

2 精度级别（范围 1...15）：

   0 = 预留

   1 (0.01%) ... 15 (>20%)
3 如果 Accuracy_Domain = 1 则为测量范围；否则为未定义

PROFIenergy 命令“Query_Measurement”– Get_Measurement_Values
• 服务数据请求

– CMD = 16
– CMD_MODIFIER = 02
– CMD_PARA_LEN = 数据结构长度（字节）

– CMD_PARA = 具有以下结构的数据结构 Any 指针：

参数 值 数据类型

Count *   Unsigned8
- 预留 -   Unsigned8
Measurement_ID **   Unsigned16
…    
Measurement_ID ***   Unsigned16

* Measurement_ID 数
** 查询的第一个测量值

*** 查询的 后一个测量值

• 服务数据响应

参数 值 数据类型

Count *   Unsigned8
- 预留 -   Unsigned8
Length_of_Structure 0002h...FFFFh Unsigned16
Measurement_Data_Structure
_ID

1 = 简单值 Unsigned8

Measurement_ID ** 00h...FFh Unsigned16

指令
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参数 值 数据类型

Status_of_Measurement_Valu
e

1 = 有效

2 = 不可用

3 = 有时不可用

Unsigned8

Transmission_Data_Type   Float32
End_of_demand   Unsigned32 或 Unsigned16
Length_of_Structure   Unsigned16
Measurement_Data_Structure
_ID

  Unsigned8

Measurement_ID ***   Unsigned16
Status_of_Measurement_Valu
e

  Unsigned8

Transmission_Data_Type   Float32
End_of_demand   Unsigned32 或 Unsigned16

* Measurement_ID 数
** 查询的第一个测量值

*** 查询的 后一个测量值

参见

PE_START_END_CP 形式参数的说明 (页 8789)

PE_I_DEV_CP (S7-300)

含义和调用 - PE_I_DEV_CP (S7-300)

意义及工作原理

程序块 PE_I_DEV_CP 用在 PROFIenergy 设备上，在其中处理 IO 控制器的 PROFIenergy 命
令。 IO 控制器发送的 PROFIenergy 数据记录 (80A0h) 由 CP 固件转发至 PE_I_DEV_CP。 
PE_I_DEV_CP 使用 PROFIenergy 数据记录 (80A0h) 使 IO 设备的 PROFIenergy 数据以响应形

式可用于 IO 控制器。

PE_I_DEV_CP 的响应数据由补充功能 FC 0 到 FC 8 生成，请参见 AUTOHOTSPOT 部分。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FBD 表达式中的调用接口

PE_I_DEV_CP 形式参数的说明 (S7-300)

PE_I_DEV_CP 形式参数的说明

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CPLADDR INPUT WORD I、Q、M、D 和 L 常量 CP 的模块起始地址

RESET INPUT BOOL   复位程序块的处理。

NEW 设置为 0。
VALID INPUT BOOL   如果将响应数据写入 IO 设备的相关存储

区，则 VALID = 1 必须由用户程序设置。 
此后，程序块使数据可用于 IO 控制器。

NEW 设置为 0。
CMD OUTPUT INT • 01: Start_Pause

• 02: End_Pause
• 03: Query_Modes
• 04: PEM_Status
• 05: PE_Identity
• 16: Query_Measurement

PROFIenergy 命令的服务 ID

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CMD_
MODIFIER

OUTPUT INT • Start_Pause 的修饰符： 
00

• End_Pause 的修饰符： 00
• Query_Modes，

修饰符：

– 01 (List_Energy_
Saving_Modes)

– 02 (Get_Mode)
• PEM_Status 的修饰符： 

00
• PE_Identity 的修饰符： 

00
• Query_Measurement，

修饰符：

– 01 
(Get_Measurement
_List)

– 02 
(Get_Measurement
_Values)

PROFIenergy 命令的修饰符

命令修饰符的含义：

• “Query_Modes”命令，

修饰符：

– 01 (List_Energy_Saving_Modes):
读取所有支持的 PROFIenergy 模
式

– 02 (Get_Mode):
读取所选 PROFIenergy 模式的数

据

• “Query_Measurement”命令，

修饰符：

– 01 (Get_Measurement_List):
读取所有组态的 
Measurement_ID。

– 02 (Get_Measurement_Values):
读取所选 Measurement_ID 的测

量值。

CMD_PARA OUTPUT ANY   以下命令修饰符参数的 Any 指针（与 
CMD_MODIFIER 参数进行比较）：

• 对于“Get_Mode”：
PE_Mode_ID （节能模式的 ID）长度 
= 1

• 对于“Get_Measurement_Values”： 
Measurement_IDs
 长度测量值 = 多 236 个字节（完整

的控制器命令帧，无标头）

INDEX OUTPUT INT   PROFIenergy 数据记录数 (80A0h)
NEW OUTPUT BOOL 0: 执行尚未启动、已完成或

中止

1: 执行处于活动状态

程序块处理状态的条件代码

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1: 错误

错误代码

对于与 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见 PE_I_DEV_CP 的条件代码 
(页 8807)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

对于与 ERROR 参数一起使用时的含义，

请参见 PE_I_DEV_CP 的条件代码 
(页 8807)。

RESPONSE
_DATA

INOUT ANY 请参见程序块的“响应数据” IO 设备响应的数据区指针（完整响应

帧，包括标头）。

此数据区必须与补充程序块 FC 0 - FC 8 
的数据区相匹配（参数

“DATA_ERRORRSP”）。

建议大小： 少 244 个字节。 如果数据

区过小，则只能传送组态的字节数据。

PE_I_DEV_CP 的条件代码 (S7-300)

PE_I_DEV_CP 的条件代码

PE_I_DEV_CP 基于程序块 PNIO_RW_REC，返回 PNIO_RW_REC 的所有条件代码，请参见块 
PNIO_RW_REC 的条件代码。

PE_I_DEV_CP 的补充程序块 (S7-300)

FC 概述 (S7-300)

功能

补充程序块 FC 0 到 FC 8 支持由 PE_I_DEV_CP 提供给控制器的响应数据的准备过程：

• 每条 PROFIenergy 命令的响应数据都有一个单独的程序块 (FC 1 到 FC 8)。
• FC 0 生成所有 PROFIenergy 命令的公共否定响应。

在用户程序中调用这些 FC。 在 STEP 7 V5.5 中，它们位于“PROFIenergy”文件夹下的标准库。

这些 FC 拥有一些公共参数及单独参数。 FC 的一些公共参数与 PE_I_DEV_CP 参数互连。 通过 
FC 的一些单独输入参数，响应数据以普通用户语言形式输入或存储于 IO 设备的存储区。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FC 概述

下列补充程序块可用：

表格 4-425 补充 FC 概述

编号 名称

FC 0 PE_ERROR_RSP
FC 1 PE_START_RSP
FC 2 PE_END_RSP
FC 3 PE_LIST_MODES_RSP
FC 4 PE_GET_MODE_RSP
FC 5 PE_PEM_STATUS_RSP
FC 6 PE_IDENTIFY_RSP
FC 7 PE_MEASUREMENT_LIST_RSP
FC 8 PE_MEASUREMENT_VALUE_RSP

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FC 与 PE_I_DEV_CP 的互连 (S7-300)

FC 与程序块 PE_I_DEV_CP 的互连

图 4-50 FC 与 PE_I_DEV_CP 的互连

说明

程序块互连绝对有必要

PE_I_DEV_CP 必须与 FC 0...FC 8 互连，互连位置必须在蓝色背景所示参数（分配给红色箭头

所示 FC 的相应参数）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FC 的公共参数 (S7-300)

补充程序块 FC 0 - FC 8 的公共参数

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

输入参数

ACTIVATE INPUT BOOL   指示要将输入参数复制到

“DATA_ERRORRSP”数据区的块正处于上

升沿。 然后由块复位。

必须在 PE_I_DEV_NEW 检测到正沿后的 
10 秒钟内由用户设置。

PE_I_DEV_NEW INPUT BOOL   必须与 PE_I_DEV_CP 的 NEW 输出参数

互连。

只有在置 1 时才处理该块。

CMD INPUT INT   必须与 PE_I_DEV_CP 的 CMD 输出参数

互连。

CMD_MODIFIER INPUT INT   必须与 PE_I_DEV_CP 的 
CMD_MODIFIER 输出参数互连。

输出参数

DATA_ERRORRSP OUTPUT ANY   用于存储响应数据的数据区的指针（完

整响应帧，包括标头）。

必须与 PE_I_DEV_CP 的 
RESPONSE_DATA 输出参数互连。

建议大小： 少 244 个字节。

VALID OUTPUT BOOL 0: -
1: 无错误

由块设置。

必须与 PE_I_DEV_CP 的 VALID 输入参数

互连。

ERROR OUTPUT BOOL 0: 无错误

1: 错误

错误代码

STATUS OUTPUT WORD 0: 无错误 状态代码

80B1h： ANY 信息错误（例如区域错误）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FC 的单独参数 (S7-300)

FC 0 到 FC 8 的单独参数

下文介绍 FC 的单独参数。

PE_ERROR_RSP
如果在通常情况下或临时情况下不支持所需 PROFIenergy 命令，则生成一个否定响应。 否
定响应与请求命令无关。

表格 4-426 FC 0 PE_ERROR_RSP 的单独参数

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

ERROR_CODE INPUT BYTE   错误编号

PE_START_RSP
发起节能暂停。 生成对 "Start_Pause" 命令的响应。 返回设备采用的节能模式。

表格 4-427 FC 1 PE_START_RSP 的单独参数

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

PE_Mode_ID INPUT BYTE   设备或单元组采用的节能模式的 ID。

返回消息，其中带有现场设备或单元组已采用的 PE_Mode_ID。

PE_END_RSP
生成对 "End_Pause". 命令的响应

表格 4-428 FC 2 PE_END_RSP 的单独参数

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

Time_to_Operate INPUT DWORD   从“准备运行”后的当前节能模式开始更

改所需的时间。

PE_LIST_MODES_RSP
生成对“Query_Modes”> 修饰符“List_Modes”命令的响应（支持的节能模式列表）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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必须在用户程序中指定节能模式的 ID。

表格 4-429 FC 3 PE_LIST_MODES_RSP 的单独参数

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

Number_of_PE_Mode_I
Ds

INPUT BYTE   支持的节能模式数目

PE_Mode_ID INPUT ANY • 00h

• 01h...FEh

• FFh

节能模式存储区的指针

用户需要在此存储节能模式的 ID。 节能模

式 ID 以 Unsigned8 格式组态。允许的范

围： 1 到 254 个字节。

如果设备或组需要对不同的暂停长度做出不同的反应，则可设置不同的节能模式 (PE_Mode) 
来实现此目的。 将不同的 PE_Mode_ID 分配给不同的节能模式。

“PE_Mode_ID”的可能值：   
• 00h： PE_Power_off
• 01h...FEh： 自由组态或供应商特定

• FFh： PE_Ready_to_operate

PE_GET_MODE_RSP
生成对 "Query_Modes" > Modifier "Get_Mode". 命令的响应

表格 4-430 FC 4 PE_GET_MODE_RSP 的单独参数

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

PE_Mode_ID INPUT BYTE   当前使用的节能模式 ID
Time_Min_Pause * INPUT Unsigned3

2 
  此 PE 节能模式的 短暂停持续时间。 它是

三个参数的和：

• Time_to_Pause
• Time_to_operate
• Time_min_length_of_stay

Time_to_Pause * INPUT Unsigned3
2

  从 START 沿到实现请求的节能模式所经历

的时间

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

Time_to_operate * INPUT Unsigned3
2

  打开后、PE_ready_to_operate 前所经历

的 长时间

Time_to_operate 可直接用于相关计算。 
值可以是静态 MAX 值，也可由 PE 设备动

态计算。

Time_min_length_of_st
ay *

INPUT Unsigned3
2

  PE 设备必须保持在此 PE_Mode 下的 短时

间。

Time_max_length_of_st
ay *

INPUT Unsigned3
2

  PE 设备可保持在此 PE_Mode 下的 长时

间。

Mode_Power
_Consumption **

INPUT Float32   当前 PE_Mode 的能耗 [kW]

Energy_Consumption
_to_pause **

INPUT Float32   从 PE_ready_to_operate 到当前 PE_Mode 
的能耗 [kWh]

Energy_Consumption
_to_operate **

INPUT Float32   从当前 PE_Mode 到 PE_ready_to_operate 
的能耗 [kWh]

* PROFIenergy 配置文件不指定无效的时间格式。

如果时间不受限制，则可指定 大值 FFFFFFFFh。

如果时间为零，则可使用 00h。

** 如果未定义能耗值，则可指定 0.0 (Float32)。

PE_PEM_STATUS_RSP
生成对 "PEM_STATUS". 命令的响应

表格 4-431 FC 5 PE_PEM_STATUS_RSP 的单独参数

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

PE_Mode_ID_Source INPUT BYTE • 00h

• 01h...FEh

• FFh

实际采用的节能模式 ID

PE_Mode_ID_Destinatio
n

INPUT BYTE • 00h

• 01h...FEh

• FFh

由控制器设置的节能模式 ID

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

Time_to_operate * INPUT Unsigned3
2

  打开后、PE_ready_to_operate 前所经历

的 长时间

Time_to_operate 可直接用于相关计算。 
值可以是静态 MAX 值，也可由 PE 设备动

态计算。

Remaining_time_to
_destination *

INPUT Unsigned3
2

  可选： 进入请求的 PE_Mode 之前的剩余时

间。 动态值或静态 MAX 值
Mode_Power
_Consumption **

INPUT Float32   当前 PE_Mode 的能耗 [kW]

Energy_Consumption
_to_Destination **

INPUT Float32   进入请求的 PE_Mode 之前的能耗 [kWh]

Energy_Consumption
_to_operate **

INPUT Float32   从当前 PE_Mode 到 PE_ready_to_operate 
的能耗 [kWh]

* PROFIenergy 配置文件不指定无效的时间格式。

如果时间不受限制，则可指定 大值 FFFFFFFFh。

如果时间为零，则可使用 00h。

** 如果未定义能耗值，则可指定 0.0 (Float32)。

“PE_Mode_ID_Source”和“PE_Mode_ID_Destination”的可能值：

• 00h： PE_Power_off
• 01h...FEh： 自由组态或供应商特定

• FFh： PE_Ready_to_operate

PE_IDENTIFY_RSP
生成对 "PE_Identify". 命令的响应

用户需要指定哪些 PROFIenergy 命令受支持。

表格 4-432 FC 6 PE_IDENTIFY_RSP 的单独参数

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

Count INPUT BYTE 0...6 支持的 PROFIenergy 命令的含义

Start_Pause INPUT BOOL 0...1 • 1: 支持命令

• 0: 不支持命令

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

End_Pause INPUT BOOL 0...1 • 1: 支持命令

• 0: 不支持命令

Query_Modes INPUT BOOL 0...1 • 1: 支持命令

• 0: 不支持命令

PEM_Status INPUT BOOL 0...1 • 1: 支持命令

• 0: 不支持命令

PEM_Identify INPUT BOOL 0...1 • 1: 支持命令

• 0: 不支持命令

Query_Measurement INPUT BOOL 0...1 • 1: 支持命令

• 0: 不支持命令

PE_MEASUREMENT_LIST_RSP
生成对 "Query_Measurement" > Modifier "Get_Measurement_List". 命令的响应

表格 4-433 FC 7 PE_MEASUREMENT_LIST_RSP 的单独参数

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

Count INPUT BYTE   支持的测量值 ID 数 (Measurement_ID)
Measurement_List INPUT ANY   测量值 ID 受支持的数据区指针。

用户将测量值 ID 存储在此数据区。

每帧 多可传送 29 个测量值 ID。
有关数组结构的信息，请参见

AUTOHOTSPOT > "Query_Measurement" 
– Get_Measurement_List 部分。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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PE_MEASUREMENT_VALUE_RSP
生成对 "Query_Measurement" > Modifier "Get_Measurement_Values". 命令的响应

表格 4-434 FC 8 PE_MEASUREMENT_VALUE_RSP 的单独参数

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

Count INPUT BYTE   支持的 Measurement_Values 数
Measurement_Values INPUT ANY   测量值的数据区指针 

(Measurement_Values)。
用户将测量值存储在此数据区。

每帧 多可传送 116 个测量值。

有关数组结构的信息，请参见

AUTOHOTSPOT > "Query_Measurement" 
– Get_Measurement_List 部分。

PE_DS3_WRITE_ET200S_CP (S7-300)

含义和调用 - PE_DS3_WRITE_ET200_CP (S7-300)

意义及工作原理

PE_DS3_WRITE_ET200_CP 在 CP 300 的 CPU 中用作 PROFIenergy 控制器，用于将开关行为

的设置从电源模块传送至 ET 200S。 多可传送 8 个插槽（这种情况下为电源模块）的开关

行为。

PE_DS3_WRITE_ET200_CP 不是 PROFIenergy 程序块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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FBD 表达式调用接口

PE_DS3_WRITE_ET200S_CP 形式参数的说明 (S7-300)

PE_DS3_WRITE_ET200_CP 形式参数的说明

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CPLADDR INPUT WORD I、Q、M、D 和 L 常量 CP 的模块起始地址

ENABLE INPUT BOOL   在上升沿开始处理程序块。

ID INPUT WORD   IO 设备标头插槽的逻辑地址

SLOT_NO_
1

INPUT INT   第一个电源模块的插槽号

FUNC_1 INPUT INT   指定电源模块在开始或结束节能暂停方

面的开关行为

• 0 (FALSE)
– PAUSE_START：

无影响（电源模块保持接通）

– PAUSE_STOP：
再次接通电源模块。

• 1 (TRUE)
– PAUSE_START：

关闭电源模块。

– PAUSE_STOP：
再次接通电源模块。

... INPUT INT    

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

... INPUT INT    
SLOT_NO_
8

INPUT INT   第八个电源模块的插槽号

FUNC_8 INPUT INT   请参见“FUNC_1”
BUSY OUTPUT BOOL 0: 执行尚未启动、已完成或

中止

1: 执行处于活动状态

程序块处理状态的条件代码

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1: 数据记录已成功发送

该参数指示是否无错完成该作业。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1: 错误

错误代码

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关 DONE、ERROR 和 STATUS 的含义，请参见 PE_DS3_WRITE_ET200S_CP 的条件代码 
(页 8818)。

PE_DS3_WRITE_ET200S_CP 的条件代码 (S7-300)

PE_DS3_WRITE_ET200_CP 的条件代码

PE_DS3_WRITE_ET200_CP 基于程序块 PNIO_RW_REC，返回 PNIO_RW_REC 的所有条件代

码，请参见块 PNIO_RW_REC 的条件代码。

用于已编程连接的指令 (S7-300, S7-400)

概述 (S7-300, S7-400)

编程和组态间的相互作用

通过 STEP 7 组态 SEND/RECEIVE 接口上的连接以及 CP 的 IP 组态，或者在 S7 站运行期间通

过用户程序组态它们。 不能在一个 CP 中混合这些形式！

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8818 编程和操作手册, 11/2022



已编程组态的原理

可以使用在用户程序中调用的指令将通信连接的组态数据和 IP 组态传送到 CPU 中。

组态 DB 可以随时装载到 CP。 先前适用的连接和组态数据(IP 地址、子网掩码、默认路由器、

NTP 时间服务器和其它参数)将被覆盖。

以太网 CP 根据组态数据识别通信连接是否必须由用户程序建立。

说明

仅当为模块访问保护组态“未锁定”(Not locked)时，才能执行这些函数。 请参见 CP 属性对

话框中的“选项”(Options)选项卡(并非适用于每个 CP)。
还必须启用“在用户程序中设置 IP 地址”(Set IP address in user program) (请参见 CP 属性对

话框或 CP 以太网接口的“IP 组态”(IP Configuration)选项卡)。

以太网 CP 根据组态数据识别通信连接是否必须由用户程序建立。

说明

只要用户程序通过 IP_CONFIG 指令传送连接数据，CPU 就会立即在短时间内将 CP 切换到 
STOP 模式。 CP 在启动(RUN)期间接收系统数据(包括 IP 地址)和新的连接数据并进行处理。

数量限制

多可以在 CP_CONFIG 指令中指定 64 个连接。 但是， 重要的因素是您正在使用的 CP 类
型所支持的 大连接数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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特性/限制

• 仅在组态中进行一致性检查

连接组态包括在使用已编程组态时无法执行或仅能在一定限制条件下执行的一致性检查！

• 需要对伙伴进行连接组态

组态指定的连接时，为伙伴隐式创建连接；对于已编程组态，不能执行该操作！ 在这种

情况下，必须为伙伴组态合适的连接。

• 组态 IP 访问保护

使用 IP 访问保护可以限制通过本地 S7 站的 CP 与具有特定 IP 地址的伙伴进行通信。 该
参数分配也适用于已编程的通信连接。 在组态中禁用 IP 访问保护（默认设置）或授权给

通信伙伴。

• 支持 DHCP/DNS
对于已编程的组态，还可以使用 DHCP (和用于邮件服务的 DNS)进行 IP 寻址。

在这种情况下，在 IP_CONFIG 指令中（不是在组态中）定义 DHCP 服务器的使用。

• 上传时无连接信息

将 S7 站数据上传到项目工程中时，不包括已编程组态的数据。

• 为具有多个接口的 CP 组态连接

如果使用具有多个接口(例如，千兆位接口)的 CP，请查阅设备手册以了解是否两个接口

均支持该连接组态。

• 不能同时使用 PROFINET IO
如果要将设备用作 PROFINET IO 控制器或 IO 设备，则不能按此处所述使用 FB55 建立连

接。

• 运行具有容错 S7 连接功能的 CP 时，不得使用 IP_CONFIG 指令

如果通过 CP 组态容错 S7 连接，则不能使用 IP_CONFIG 指令组态 CP 的 IP 地址。

参见

用于已编程通信连接的 IP_CONFIG (页 8821)
组态数据块 (页 8827)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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IP_CONFIG (S7-300, S7-400)

用于已编程通信连接的 IP_CONFIG (S7-300, S7-400)

说明 
IP_CONFIG 指令会将数据块（组态 DB）中指定的连接数据传送到 CP。组态 DB 包含允许为

以太网 CP 的 SEND/RECEIVE 接口建立连接所需的所有连接数据。

可以将这个已编程的通讯连接变量作为通过 STEP 7 连接组态的另一种方法。

根据组态 DB 的大小，可在多个段中将该数据传送到 CP。 这表示必须继续调用该指令，直

至指令将 DONE 位置位为 1，指示传送完成为止。

调用

FBD 中的调用接口

说明

运行具有容错 S7 连接功能的 CP 时，不得使用 IP_CONFIG 指令

如果通过 CP 组态容错 S7 连接，则不能使用 IP_CONFIG 指令组态 CP 的 IP 地址。

说明

应尽量避免对地址重复定义

如果使用 IP_CONFIG 指令，需确保分配的 IP 地址是唯一的。 如果同一地址检测到两次，则

可能不会在网络中激活 CP。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

概述 (页 8818)
组态数据块 (页 8827)
IP_CONFIG 的参数 (页 8822)
保留的端口号 - IP_CONFIG (页 8823)
参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8824)

IP_CONFIG 的参数 (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对“IP_CONFIG”指令的调用接口的形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

ACT INPUT BOOL, 
TIMER, 
COUNTE
R

0,1 如果在 ACT = 1 时调用该指令，则会将 DBxx 发送

到 CP 中。

如果在 ACT = 0 时调用该指令，则只更新状态代码 
DONE、ERROR 和 STATUS。

LADDR INPUT WORD   模块起始地址

如果通过 STEP 7 组态 CP，则会在组态表中显示模

块起始地址。 在此指定该地址。

CONF_DB INPUT ANY   该参数指向数据块中组态数据区的起始地址(数据

类型： 字节)。
LEN INPUT INT   组态数据区的长度信息，单位为字节。

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1：通过数据传送完

成的作业。

该参数表明组态数据区是否已完整传送。

请记住，根据组态数据区的大小（多个周期中），

可能需要多次调用该指令，直至 DONE 参数置位

为 1，指示完成传送为止。

欲知该参数与 ERROR 和 STATUS 参数一起使用的

含义，请参见下表。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1：错误

故障代码

欲知该参数与 DONE 和 STATUS 参数一起使用的

含义，请参见下表。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

取值范围 说明

STATUS OUTPUT WORD 见下表 状态代码

欲知该参数与 DONE 和 ERROR 参数一起使用的含

义，请参见下表。

EXT_Statu
s

OUTPUT WORD   如果在执行作业时发生错误，那么该参数指出，经

检测，哪个参数为组态 DB 出错的原因。

高位字节： 参数域索引

低位字节： 参数域内子域的索引

参见

用于已编程通信连接的 IP_CONFIG (页 8821)

保留的端口号 - IP_CONFIG (S7-300, S7-400)

保留的端口号

保留下列本地端口号；不在连接项目工程中使用这些端口号。

表格 4-435 保留的端口号

协议 端口号 维修

TCP 20, 21 FTP
TCP 25 SMTP
TCP 80 HTTP
TCP 102 RFC1006
TCP 135 RPC-DCOM
TCP 502 ASA 应用协议

UDP 161 SNMP_REQUEST
UDP 34964 PN IO
UDP 65532 NTP
UDP 65533 NTP
UDP 65534 NTP
UDP 65535 NTP

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

用于已编程通信连接的 IP_CONFIG (页 8821)

参数 DONE、ERROR 和 STATUS (S7-300, S7-400)

条件代码

下表显示了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些参数必须由用户程序

进行评估。

表格 4-436 IP_CONFIG 状态代码

DONE ERROR STATUS 含义

与作业执行相关的常见代码

1 0 0000H 无错完成作业

0 0 8181H 作业激活

在 CPU 与 CP 之间的接口上检测到错误。

0 1 80A4H • K 总线上出现通信错误

或

• 数据错误： 未设置用户程序进行的组态。

0 1 80B1H 要发送的数据类型数超出本服务的上限。 （上限 = 16 K 字节）

0 1 80C4H 通信错误

暂时出现该错误；通常来说， 好在用户程序中重复执行该作业。

0 1 80D2H 组态错误

您所使用的模块不支持该服务。

在 CPU 的 IP_CONFIG 评估过程中检测到错误，或在 CPU 与 CP 间的接口上检测到错误。

0 1 8183H CP 会拒绝请求的数据记录号。

0 1 8184H 系统错误或非法参数类型。 （ANY 指针 CONF_DB 的数据类型不正常）

（目前只接受字节数据类型）

0 1 8185H LEN 参数的值大于 CONF_DB，小于保留的报头（4 个字节），或长度信息不

正确。

0 1 8186H 检测到非法参数

ANY 指针 CONF_DB 未指向数据块。

0 1 8187H IP_CONFIG 的状态非法

CONF_DB 报头中的数据可能被覆盖。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

在 CPU 与 CP 之间的接口上检测到其它错误。

0 1 8A01H 数据记录中的状态代码无效（数值 >= 3）。

0 1 8A02H CP 上未运行任何作业。然而，IP_CONFIG 却期望获得对所执行作业的确认。

0 1 8A03H CP 上未运行任何作业，且 CP 未就绪。 IP_CONFIG 触发了第一个作业，以读取

数据记录。

0 1 8A04H CP 上未运行任何作业，且 CP 未就绪。 然而，IP_CONFIG 却期望获得对所执行

作业的确认。

0 1 8A05H 正在运行作业，但仍无确认。 然而，IP_CONFIG 触发了第一个作业，以读取

数据记录。

0 1 8A06H 作业已完成。 然而，IP_CONFIG 触发了第一个作业，以读取数据记录。

在 CP 上评估 IP_CONFIG 时检测到错误。

0 1 8B01H 通信错误

无法传送 DB。
0 1 8B02H 参数错误

双参数域

0 1 8B03H 参数错误

禁止在参数域中使用子域。

0 1 8B04H 参数错误

指令中指定的长度与参数域/子域的长度不匹配。

0 1 8B05H 参数错误

参数域的长度无效。

0 1 8B06H 参数错误

子域的长度无效。

0 1 8B07H 参数错误

参数域的 ID 无效

0 1 8B08H 参数错误

子域的 ID 无效

0 1 8B09H 系统错误

连接不存在

0 1 8B0AH 数据错误

子域的内容不正确。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8B0BH 结构错误

子域存在两次。

0 1 8B0CH 数据错误

参数未包含所有必要参数。

0 1 8B0DH 数据错误

CONF_DB 未包含系统数据的参数域。

0 1 8B0EH 数据错误/结构错误

CONF_DB 类型无效。

0 1 8B0FH 系统错误

CP 没有足够的资源完全处理 CONF_DB。
0 1 8B10H 数据错误

未设置用户程序进行的组态。

0 1 8B11H 数据错误

参数域的指定类型无效。

0 1 8B12H 数据错误

指定了过多连接（总连接过多或特定类型的连接过多；例如，只能存在一个电

子邮件连接）。

0 1 8B13H CP 内部错误

0 1 8B14H 激活的保护等级不允许进行任何更改动作。

在 CPU 中的程序接口上检测到其它错误（系统指令错误）。

0 1 8F22H 读取参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F23H 写入参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F24H 读取参数时发生区域错误。

0 1 8F25H 写入参数时发生区域错误。

0 1 8F28H 读取参数时发生队列错误。

0 1 8F29H 写入参数时发生队列错误。

0 1 8F30H 该参数位于具有写保护的第一个当前数据块中。

0 1 8F31H 该参数位于具有写保护的第二个当前数据块中。

0 1 8F32H 该参数包含的 DB 号过高。

0 1 8F33H DB 编号错误

0 1 8F3AH 未装载目标区域 (DB)。
0 1 8F42H 从 I/O 区域中读取参数超时。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8F43H 将参数写入 I/O 区域超时。

0 1 8F44H 阻止在指令执行期间对要读取的参数进行访问。

0 1 8F45H 阻止在指令执行期间对要写入的参数进行访问。

0 1 8F7FH 内部错误

例如，检测到非法 ANY 引用。

参见

用于已编程通信连接的 IP_CONFIG (页 8821)

组态数据块 (S7-300, S7-400)

组态数据块 (CONF_DB) (S7-300, S7-400)

含义 
组态数据块 (CONF_DB) 包含以太网 CP 的所有连接数据和组态数据（IP 地址、子网掩码、默

认路由器、NTP 时间服务器和其它参数）。组态数据块通过 IP_CONFIG 指令传送到 CP。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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块和数据结构

下图说明了以下内容：

• 根据参数域和子域生成的结构

– 连接和特定系统数据通过相同结构的参数域进行描述。

– 各个参数由子域描述特征。

• 偏移范围

CONF_DB 可以按指定的偏移范围从数据块中的任何一点开始。 地址(或偏移)只能是偶数。

① 在下面的系统数据的参数域(IP 组态) (页 8828)中，将对各参数字段进行介绍

② 在下面的连接类型的参数域 (页 8833)中将介绍子域类型

系统数据的参数域(IP 组态) (S7-300, S7-400)

含义  
下面给出了与 CP 的 IP 组态相关的系统数据参数域和需要在其中指定的子域。 
某些应用不需要所有子域类型，有关详细信息，请参见下表。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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布局 
对于具有多个接口的 CP，下述参数域的结构仅适用于 PROFINET 接口。

• 类型 = 0
• ID = 0
• 子域数 = n
• 子域 1
• 子域 2
• 子域 n
...

可用的子域

子域 参数

ID 类型 特性/说明 应用***)
1 SUB_IP_V4 本地 IP 地址 ++
2 SUBNET_MASK - ++
8 SUB_DEF_ROUTER - +
4 SUB_DNS_SERV_ADDR *) 该子域可以出现 0 到 4 次。 第一个条目是主 DNS 服

务器。 
+

14 SUB_DHCP_ENABLE 0: 无 DHCP
1: DHCP

+

15 SUB_CLIENT_ID -
注意： 仅当 SUB_DHCP_ENABLE = 1 时才有效

+

30**) SUB_DEVICE_NAME 符合 PROFINET IO 约定的设备名称

输入设备名称使该设备在网络中可唯一识别，以便进

行分析和诊断。

+

*)该子域类型只用于电子邮件连接。

**)仅某些 CP 类型支持 ID。
***)++ = 必需；+ = 可选

参见

子域类型 (页 8830)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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子域类型 (S7-300, S7-400)
不同的参数域需要不同的参数。 每个参数均由子域描述。 前面部分的系统数据和连接类型

说明中介绍了所需的子域。 
每个子域均由特定的参数部分和报头(4 字节)组成。

实例

以下摘录自 CONF_DB 的内容基于 SUBNET_MASK 子域类型的实例说明了子域的结构。

地址 名称 类型 初始值 注释

+14.0 Sub_field_2 STRUCT   //子域 2 类型 SUBNET_MASK
+0.0 Sub_field_ID INT 2 //子域 ID
+2.0 Sub_field_len INT 8 //子域总长度(字节)
+4.0 参数 STRUCT   SUBNET_MASK 的参数范围

+0.0 Value_1 BYTE B#16#FF  
+1.0 Value_2 BYTE B#16#FF  
+2.0 Value_3 BYTE B#16#FF  
+3.0 Value_4 BYTE B#16#0  
=4.0 END_ STRUCT    
=8.0 END_ STRUCT    

全部可用子域类型如下：

子域

ID 1)
子域类型 子域长度(字节) 参数含义

1 SUB_IP_V4 4 + 4 符合 IPv4 的 IP 地址

2 SUBNET_MASK 4 + 4 子网掩码

3 SUB_DNS_NAME DNS 名称长度 + 4 DNS 名称

4 SUB_DNS_SERV_ADDR 4 + 4 DNS 服务器地址

8 SUB_DEF_ROUTER 4 + 4 默认路由器的 IP 地址

9 SUB_LOC_PORT 2 + 4 本地端口

10 SUB_REM_PORT 2 + 4 远程端口，同时用于电子邮件连接

11 SUB_LOC_TSAP TSAP 长度 + 4 本地 TSAP
12 SUB_REM_TSAP TSAP 长度 + 4 远程 TSAP

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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子域

ID 1)
子域类型 子域长度(字节) 参数含义

13 SUB_EMAIL_SENDER 发送方电子邮件地址

的长度 + 4
发送方的电子邮件地址

14 SUB_DHCP_ENABLE 2 + 4 从 DHCP 服务器获取 IP 地址

• 值范围：

0 = 无 DHCP 
1 = DHCP

(可选)
15 SUB_CLIENT_ID 客户机 ID 的长度 + 4  (可选)
18 SUB_CONNECT_NAME 名称长度 + 4 连接的名称，允许的字符包括： a...z、

A...Z、0...9、-、_
19 SUB_LOC_MODE 1 + 4 连接的本地模式

• 值范围：

0x00 = SEND/RECV
0x01 = FTP 协议(仅限 TCP 连接)
0x10 = 用于 FETCH/WRITE 的 S5 寻址

模式*)
0x20 = SPEED SEND/RECV (仅 CP 
443-1 高级型允许)
0x80 = FETCH *)
0x40 = WRITE *)

如果未设置该参数，则默认设置为

SEND/RECV。
注意：

FETCH/WRITE 需要被动连接建立的设置

(请参见 SUB_CON_ESTABL)。
20 SUB_REM_MODE 1 + 4 设置通信伙伴上的模式。

(当前不支持) 
21 SUB_KBUS_ADR 5 CPU 的 KBUS 地址(仅与 S7-400 相关)
22 SUB_CON_ESTABL 1 + 4 连接建立的类型。

该选项用于指定该 S7 站建立的连接是主

动还是被动的。

• 值范围：

0 = 被动 
1 = 主动

指令
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子域

ID 1)
子域类型 子域长度(字节) 参数含义

23 SUB_ADDR_IN_DATA-BLOCK 1 + 4 选择空闲 UDP 连接。

用户程序调用 AG_SEND 时在作业缓冲区

的作业报头中输入远程节点。 这样便可

访问以太网/LAN/WAN 上的任何节点。

• 值范围：

1 = 空闲 UDP 连接

0 = 其它

该参数仅对 UDP 连接有效。

24 SUB_NTP_SERVER 4 + 4 该子域定义一个 NTP 服务器，CP 可以通

过 NTP 协议从该服务器获取其时间。

如果定义了一个或多个 NTP 服务器，则

可以定义 多 4 个 ID 24 的子域。

ID 24 的子域只能安装在系统参数域类型

0/ID 0 中。

30 SUB_DEVICE_NAME 名称长度 + 4 符合 PROFINET IO 约定的设备名称

换句话说，设备名称必须符合 DNS 约

定； 
• 字符总数限制为 127 个(字母、数

字、连字符或句点)
• 设备名称中的名称部分(换句话说，两

个句点间的字符串) 多不能超过 63
个字符。

• 无特殊字符，例如元音变音(ä、ö
等)、括号、下划线、斜线、空格等。

破折号(连字符)是唯一允许使用的特

殊字符。

• 设备名称不得以“-”或“.”字符开始或结

束，这些字符也不能是 后一个字符。

• 设备名称不得以数字开头。

• 设备名称的格式不得是 n.n.n.n (n = 
0...999)。

• 设备名称不得以字符串“port-
xyz-”(x、y、z = 0...9)开头。

1)注意： 未列出的 ID 编号当前不使用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8832 编程和操作手册, 11/2022



连接类型的参数域 (S7-300, S7-400)

常规

下面给出了需要在参数域中输入的值和可用于各连接类型的子域。

某些应用不需要所有子域类型，有关详细信息，请再次参见下表。

连接 ID
类型 ID 旁边的各个连接参数域前的 ID 参数尤为重要。

对于已编程连接，可以在允许的取值范围内随意分配该 ID。 然后必须在用于 SEND/RECV 接

口的 FC 的调用接口上使用此 ID 以标识连接。

连接 ID 的取值范围：

• S7-400： 1,2...64
• S7-300： 1,2...16

参见

子域类型 (页 8830)

TCP 连接的参数域 (S7-300, S7-400)

布局  
按如下所述在 TCP 连接的参数域中输入参数：

• 类型 = 1 -> ①
• ID = 连接 ID -> ②
• 子域数 = n
• 子域 1

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• 子域 2
• 子域 n
...

图例：

①连接类型的标识符

②可自由选择的连接引用；必须在 AG_SEND/AG_RECV 中指定。

连接 ID 的取值范围：

对于 S7-400： 1, 2...64
对于 S7-300： 1,2...16

可用的子域

子域 参数

ID 类型 特性/说明 应用***)
1 SUB_IP_V4 伙伴的 IP 地址 ++ *)

9 SUB_LOC_PORT - ++
10 SUB_REM_PORT - ++ **)

18 SUB_CONNECT_NAME - +
19 SUB_LOC_MODE - +
21 SUB_KBUS_ADR 对于 S7300 的 CP，该值始终设置为

2，无需进行指定。

++ (适用于

S7-400)
22 SUB_CON_ESTABL - ++
*)对于被动连接为可选。

***)++ = 必需；+ = 可选

参见

子域类型 (页 8830)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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UDP 连接的参数域 (S7-300, S7-400)

布局  
按如下所述在 UDP 连接的参数域中输入参数：

• 类型 = 2 -> ①
• ID = 连接 ID -> ②
• 子域数 = n
• 子域 1
• 子域 2
• 子域 n
...

图例：

①连接类型的标识符

②可自由选择的连接引用；必须在 AG_SEND/AG_RECV 中指定。

连接 ID 的取值范围：

对于 S7-400： 1, 2...64
对于 S7-300： 1,2...16

可用的子域

子域 参数

ID 类型 特性/说明 应用***)
1 SUB_IP_V4 伙伴的 IP 地址 ++
9 SUB_LOC_PORT - ++
10 SUB_REM_PORT - ++
18 SUB_CONNECT_NAME - +
19 SUB_LOC_MODE - +
21 SUB_KBUS_ADR 对于 S7300 的 CP，该值始终设

置为 2，无需进行指定。

++ (适用于

S7-400)

指令
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子域 参数

ID 类型 特性/说明 应用***)
23 SUB_ADDR_IN_DATABLOCK 如果为该参数选择了“自由

UDP 连接”(Free UDP 
connection)，则将忽略参数

SUB_IP_V4 和

SUB_REM_PORT。

+

***)++ = 必需；+ = 可选

参见

子域类型 (页 8830)

ISOonTCP 连接的参数域 (S7-300, S7-400)

布局  
按如下所述在 ISOonTCP 连接的参数域中输入参数：

• 类型 = 3 -> ①
• ID = 连接 ID -> ②
• 子域数 = n
• 子域 1
• 子域 2
• 子域 n
...

图例：

①连接类型的标识符

②可自由选择的连接引用；必须在 AG_SEND/AG_RECV 中指定。

连接 ID 的取值范围：

对于 S7-400： 1, 2...64
对于 S7-300： 1,2...16

指令
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可用的子域

子域 参数

ID 类型 特性/说明 应用***)
1 SUB_IP_V4 伙伴的 IP 地址 ++ *)

11 SUB_LOC_TSAP - ++
12 SUB_REM_TSAP - ++ *)

18 SUB_CONNECT_NAME - +
19 SUB_LOC_MODE - +
21 SUB_KBUS_ADR 对于 S7300 的 CP，该值始终设置

为 2，无需进行指定。

++ (适用于 S7-400)

22 SUB_CON_ESTABL - ++
*)对于被动连接为可选。

***)++ = 必需；+ = 可选

参见

子域类型 (页 8830)

电子邮件连接的参数域 (S7-300, S7-400)

含义  
要发送电子邮件，每个高级 CP 都必须建立一个电子邮件连接。电子邮件连接指定一台邮件

服务器，高级 CP 发送的所有邮件均通过该服务器传送。

布局 
按如下所述在电子邮件连接的参数域中输入参数：

• 类型 = 4 -> ①
• ID = 连接 ID -> ②
• 子域数 = n
• 子域 1

指令
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• 子域 2
• 子域 n
...

图例：

①连接类型的标识符

②可自由选择的连接引用；必须在 AG_SEND/AG_RECV 中指定。

连接 ID 的取值范围：

对于 S7-400： 1, 2...64
对于 S7-300： 1,2...16

可用的子域

子域 参数

ID 类型 特性/说明 应用***)
1 SUB_IP_V4 邮件服务器的 IP 地址，通过该服务

器发送电子邮件。 
可以指定绝对或别名 IP 地址。 
使用别名的前提是高级 CP 了解域名

服务器(DNS, Domain Name Server)
的地址。 必须在 HW Config 中组态

高级 CP 时执行该输入。有关详细信

息，请参见在线帮助。

++ / + *)

3 SUB_DNS_NAME 电子邮件服务器的 DNS 名称 ++ / + *)

13 SUB_EMAIL_SENDER 发送方的电子邮件地址 ++
18 SUB_CONNECT_NAME - +
21 SUB_KBUS_ADR 对于 S7300 的 CP，该值始终设置为

0，无需进行指定。

++ (适用于

S7-400)
22 SUB_CON_ESTABL - ++
**)参数 SUB_IP_V4 和 SUB_DNS_NAME 是互斥的；只能指定其中的一个参数。

***)++ = 必需；+ = 可选

说明

邮件服务器端口是“众所周知的端口”，无需进行指定。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

子域类型 (页 8830)

FTP 连接的参数域 (S7-300, S7-400)

含义 
要在用作 FTP 客户机的 S7 站和 FTP 服务器间运行 FTP 作业序列，高级 CP 必须建立到 S7 
CPU 的连接。 该连接称为 FTP 连接。

FTP 连接是 TCP 连接，其中参数 SUB_LOC_MODE 设置为“FTP”模式。

布局 
按如下所述在 FTP 连接的参数域中输入参数：

• 类型 = 1 -> ①
• ID = 连接 ID -> ②
• 子域数 = n
• 子域 1
• 子域 2
• 子域 n
...

图例：

①连接类型的标识符

②可自由选择的连接引用；必须在 AG_SEND/AG_RECV 中指定。

连接 ID 的取值范围：

对于 S7-400： 1, 2...64
对于 S7-300： 1,2...16

可用的子域

子域 参数

ID 类型 特性/说明 应用***)
18 SUB_CONNECT_NAME - +
19 SUB_LOC_MODE 此处： 0x01 = FTP 协议 ++

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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子域 参数

ID 类型 特性/说明 应用***)
21 SUB_KBUS_ADR 对于 S7300 的 CP，该值始终设置为

0，无需进行指定。

++ (适用于 S7-400)

***)++ = 必需；+ = 可选

参见

子域类型 (页 8830)

用于 FTP 服务的指令 (S7-300, S7-400)

用于 FTP 服务的 FTP_CMD (S7-300, S7-400)

从 FC 40-44 移植到 FB40 (S7-300, S7-400)

比较 FTP_CMD 程序块和较早的功能 FC40...44
带 FTP 功能的所有 CP 均支持功能 FC40...44。也就是说，现有的用户程序不作修改便可使用。

如果要将 FTP 功能 FC40...44 转换为 FTP_CMD，则需要修改用户程序。

下表给出了用于更换功能 FC40...44 的 FTP_CMD 命令。 
• 由“X”指出相关性。

• 当不存在相关性时，由“-”来指示。

  FTP_CMD 的“CMD”参数的命令

较早的 FTP
功能

FC40...44

CMD = 1 CMD = 2 CMD = 3 CMD = 4 CMD = 5 CMD = 6 
CMD = 7

CMD = 17
FC40 X1)          
FC41   X2)        
FC42     X3)      
FC43       X4)    
FC44         X  

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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  FTP_CMD 的“CMD”参数的命令

较早的 FTP
功能

FC40...44

CMD = 1 CMD = 2 CMD = 3 CMD = 4 CMD = 5 CMD = 6 
CMD = 7

CMD = 17
            -

1)...4) FC40...43 的参数和 CMD 1...4 (FTP_CMD) 的参数不相同。

（参见下表）

在下表中，列出了在功能 FC40..FC43 或命令 FTP_CMD 中指定一个特定功能的相应参数。

FC 的参数   FTP_CMD（带 CMD 1...4）中的参数

FC40： 登录 → CMD = 
1：

NAME_STR

FC41： FILE_NAME → CMD = 
2：

NAME_STR

FC42： FILE_NAME → CMD = 
3：

NAME_STR

FC43： FILE_NAME → CMD = 
4：

NAME_STR

FC40...43
：

BUFFER_DB_NR → 忽略(由背景数据块代替)

参见

FTP_CMD 概述 (页 8841)

FTP_CMD 概述 (S7-300, S7-400)

含义 
通过 FTP_CMD 指令，可以建立 FTP 连接，并从 FTP 服务器传送文件或将文件传送到 FTP 服
务器。

指令
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FTP_CMD 指令的优点如下：

• 通过使用命令变量而不是不同的函数调用，简化用户程序

• 附加函数"APPEND"
"APPEND"允许将数据添加到现有文件。

• 附加函数"RETR_PART"
"RETR_PART"允许从文件检索选定的数据区。

• 附加函数“CONNECT_TLS_PRIVATE”
“CONNECT_TLS_PRIVATE”可用于建立安全 SSL 连接

• 此处不需要函数 AG_SEND (FC5)。

有效性

从下列模块类型起，可以使用 FB40：
• 从 CP 343-1 Advanced (GX30*/GX31) 起
• 从 CP 443-1 Advanced (GX20*/GX30) 起

*) 无法使用“CONNECT-TLS-PRIVATE”函数。

调用接口

FBD 中的调用接口

调用的系统函数

以下系统函数由程序块 FTP_CMD 调用：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SFC 1、SFC 20、SFC 24、SFC 58、SFC 59

说明

请注意，不能使用老式 SIMATIC S7-300 CPU 的 FTP 客户端服务，例如 CPU 312 或 CPU 
315-1AF01，原因是它们不支持 SFC24。

参见

DB 文件的结构和用途 (页 8852)
输出参数和状态信息 FTP_CMD (页 8848)
输入参数 - FTP_CMD (页 8843)
从 FC 40-44 移植到 FB40 (页 8840)

输入参数 - FTP_CMD (S7-300, S7-400)

输入参数的说明

必须为每个 FTP 块调用提供下列输入参数：

表格 4-437 FB40 (FTP_CMD)的形式参数 - 输入参数

参数 声明 类型 取值范围 含义/说明

ID INPUT INT 对于 S7-300： 
1, 2...16
对于 S7-400： 
1, 2...64

在 FTP 连接上执行 FTP 作业。 该参数识别所

使用的连接。 

LADDR INPUT WORD   模块起始地址

调用 FC 时，在 LADDR 参数中传送

ADVANCED-CP 的模块起始地址。

在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > 
Addresses > Inputs) 中，可以找到 
ADVANCED CP 组态中的 ADVANCED CP 的模

块起始地址。

指令
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参数 声明 类型 取值范围 含义/说明

CMD INPUT BYTE 参见下表

- “CMD”参数中

的 FTP 命令

当调用 FTP_CMD 时执行 FTP 命令。 可以在表

后找到更多信息。

如果 CP 固件不支持命令，则输出一条带

STATUS = 8F6BH 的出错消息。

FTP 命令示例：

• RETRIEVE：B#16#3
• CONNECT_TLS_PRIVATE：B#16#11

NAME_STR INPUT ANY VARTYPE 只能

为“BYTE”。
该地址参考一个数据块区。 在此，指定输入

目标数据的数据区域的地址和长度。

• 当 CMD = 1、17 时：

通过该命令，“NAME_STR”参数指定通过

具有下列属性的 FTP 连接来寻址的 FTP 服
务器：

- FTP 服务器的 IP 地址

- 用户名

- 登录口令

必须将这些数值指定为 ANY 指针的目标地

址范围内的三个连续字符串。

• 当 CMD = 2、3、4、6、7 时：

通过该命令，“NAME_STR”参数指定 FTP
服务器上的文件名，即数据源或数据目标

地址。 将该文件名指定为 ANY 指针的目

标地址范围内的字符串。

• 当 CMD = 5 时： 参数不相关

可以在下文找到关于此内容的实例。

FILE_DB_NR INPUT INT   在此指定的数据块包含要读取/写入的文件

DB。
只有在 CMD = 2、3、6 和 7 时，参数才相

关。

指令
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参数 声明 类型 取值范围 含义/说明

OFFSET INPUT DWORD   只有在 CMD = 7 时：

从将要读取的那个文件算起的偏移量(以字节

计)。
LEN INPUT DWORD   只有在 CMD = 7 时：

在“OFFSET”中指定的数值处开始读取的子长

(以字节计)。
特性：

• 如果指定“DW#16#FFFFFFFF”，将读取文

件的可用剩余部分。

如果没有出现其它错误，则结果“正

确”(DONE = 1，STATUS = 0)。
• 当 OFFSET > 原始文件长度时：

在这种情况下，目标文件的长度会显示在

文件 DB 的 ACT_LENGTH 参数中： CPU 上

的 0 字节。

如果没有出现其它错误，则结果“正

确”(DONE = 1，STATUS = 0)。
• 当 OFFSET + LEN > 原始文件长度(且 LEN 

≠ 0xFFFFFFFF)时：

在这种情况下，目标文件的长度会显示在

文件 DB 的 ACT_LENGTH 参数中： 从
“OFFSET”开始的可用字节。

如果没有出现其它错误，则结果“正

确”(DONE = 1，STATUS = 0)。

指令
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“CMD”参数中的 FTP 命令

下面的表格解释了“CMD”参数命令的含义，并说明了需要提供哪些输入参数。 必须始终设置

ID 和 LADDR 参数，以识别连接。

CMD 相关的输入参数(除 ID
和 LADDR 外)

含义/处理

0 (NOOP) - 被调用的指令不执行任何操作。 当提供这些参数时，按如下规

定设置状态代码：

• DONE=1；ERROR=0；STATUS=0
1 (CONNECT) NAME_STR 通过该命令，FTP 客户端将与 FTP 服务器建立 FTP 连接(端口 

21)。
在此处为所有其他 FTP 命令指定的连接 ID 下，该连接可用。 
然后与为该用户指定的 FTP 服务器交换数据。

2 (STORE) NAME_STR
FILE_DB_NR

该函数调用将一个数据块(文件 DB)从 FTP 客户端(S7-CPU)传送

到 FTP 服务器。 
注意： 如果该文件(文件 DB)已经存在于 FTP 服务器上，则该

文件将被覆盖。

3 (RETRIEVE) NAME_STR
FILE_DB_NR

该函数调用将文件从 FTP 服务器传送到 FTP 客户端(S7-CPU)。 
注意： 如果 FTP 客户端上的数据块(文件 DB)已经包含一个文

件，则该文件被覆盖。

4 (DELETE) NAME_STR 通过该函数调用，删除 FTP 服务器上的文件。

5 (QUIT) 没有其他参数 通过该函数调用，建立使用 ID 选定的 FTP 连接。

6 (APPEND) NAME_STR
FILE_DB_NR

与“STORE”类似，“APPEND”命令将文件保存在 FTP 服务器上。 
但是，对于“APPEND”命令，不会覆盖 FTP 服务器上的文件。 为
现有文件添加新内容。

如果 FTP 服务器上不包含该文件(文件 DB)，则创建该文件。

指令
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CMD 相关的输入参数(除 ID
和 LADDR 外)

含义/处理

7 (RETR_PART) NAME_STR
FILE_DB_NR
OFFSET
LEN

使用“RETR_PART”命令(检索部分)，可以从 FTP 服务器请求文件

的一部分。 
如果涉及非常大的文件，则该命令允许仅限于读取当前要求的

部分。

为此，需要获知文件的结构。 
在 FB40 中，使用“OFFSET”和“LEN”两个参数输入所要求的文件

部分。

17 
(CONNECT_TLS_PRI
VATE)

NAME_STR 使用“CONNECT_TLS_PRIVATE”命令，FTP 客户端可与 FTP 服务

器（端口 21）建立 SSL 安全 FTP 连接 (FTPS)。控制连接以及

数据连接的数据将是安全的。

在此处为所有其他 FTP 命令指定的连接 ID 下，该连接可用。然

后与为该用户指定的 FTP 服务器交换数据。

要求：

• 必须在 CP 中激活“安全性”(Security) 选项。

• 对于通过 SSL 实现安全功能的 FTP，必须在 CP 组态中提供

证书。

关于“NAME_STR”参数内容的实例

参数记录具有下列内容：

表格 4-438 对于 CMD = 1、17 的参数记录的内容

相对地址 2) 名称 类型 1) 实例 含义

0.0 ip_address STRING [100] ’142.11.25.135’ FTP 服务器的 IP 地址

102.0 用户名 STRING [32] '用户' 用于登录 FTP 服务器的用户名

136.0 口令 STRING [32] '口令' 用于登录 FTP 服务器的口令

1) 指定尽可能 大的字符串长度

2) 指定值与“类型”中指定的字符串长度有关。

指令
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表格 4-439 对于 CMD = 2、3、4、6、7 的参数记录的内容

相对地址 2) 名称 类型 1) 实例 含义

170.0 文件名 STRING[ 220]
或

STRING[212]

'plant1/tank2/press.dat' 目标文件或源文件的文件名

注： 如果 CMD = 7 
(RETR_PART)，则文件名的 大

长度不得超过 212 个字符。

1) 指定尽可能 大的字符串长度

2) 指定值与“类型”中指定的字符串长度有关。

参见

FTP_CMD 概述 (页 8841)

输出参数和状态信息 FTP_CMD (S7-300, S7-400)

简介

为了进行状态评估，必须在用户程序中对下列参数进行计算：

表格 4-440 FB40 (FTP_CMD)的形式参数 - 输出参数

参数 声明 类型 取值范围 含义/说明

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1：作业已执行

该参数指示是否无错完成该作

业。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1：错误

故障代码

该参数表示不能正确执行作

业。

STATUS OUTPUT WORD 见下表 状态代码

该参数提供关于作业执行的详

细信息。

每次块调用时，更新 DONE、ERROR 和 STATUS 参数。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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实例

在作业执行期间，FTP_CMD 返回下列代码：

• DONE=0
• ERROR=0
• STATUS = 8181H

含义： 作业仍在运行。

评估状态代码

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见“STEP 7 标准和系统函数”参考手册中的信息。 
描述通过 RET_VAL 输出参数进行错误评估的章节含详细信息。

表格 4-441 FB 40： STATUS 参数与 DONE 和 ERROR 一起使用时的含义

DONE ERROR STATUS 含义

0 0 0000H 没有任何作业在执行中。

1 0 0000H 作业完成无错误。

0 0 8181H 激活作业。

如果永久指示 8181H：

不为 FTP_CMD 释放 CP（调用了固件版本（CMD 6、CMD 7 或 
CMD 17）的一个非法命令。）

0 1 8090H • 不存在带该模块起始地址的模块。

• 所使用的块与正在使用的系统系列不匹配(请牢记对 S7300 和

S7400 使用不同的块)。
0 1 8091H 模块起始地址不是一个双字边界

0 1 8092H ANY 指针的类型信息不是字节型

0 1 80A4H 没有在 CPU 和 CP 之间建立通信总线连接(对于较新的 CPU 版

本)。
导致这种情况的原因举例如下：

• 无连接组态

• 超出了可同时运行的 CP 的 大数目

0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8849



DONE ERROR STATUS 含义

0 1 80B1H 目标地址区无效；

例如，目标地址区 > 240 字节。

0 1 80B2H 没有在 CPU 和 CP 之间建立通信总线连接（对于较早的 CPU 版
本）。

（对于较新的 CPU 版本，请参见 80A4H）

0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H 资源已占用(内存)。
0 1 80C4H 通信错误（临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作

业）。

0 1 80D2H 模块起始地址错误。

0 1 8183H 组态与作业参数不匹配。

0 1 8184H 为参数 NAME_STR 指定非法数据类型

0 1 8186H ID 参数无效。 ID = 1, 2....64
0 1 8302H  
0 1 8F22H 源区无效，例如：

该区在 DB 中不存在

0 1 8F23H 写入参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F24H 读取参数时发生区域错误

0 1 8F28H 读取参数时发生对准错误

0 1 8F32H 参数包含的 DB 编号太大。

0 1 8F33H DB 编号错误

0 1 8F3AH 没有装载区域(DB)
0 1 8F50H 文件 DB 为 DB0，或不存在 DB
0 1 8F51H 所指定的文件 DB 数据区域比已存在的数据区域长。

0 1 8F52H 文件 DB 位于写保护内存中。

0 1 8F53H 文件 DB 的 大长度小于当前长度

0 1 8F54H 文件 DB 不包含任何有效数据。

0 1 8F55H 标题状态位： 已锁定

0 1 8F56H 复位文件 DB 标题中的 NEW 位未复位。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8F57H FTP 客户端不具有到文件 DB 的写访问权，而具有到 FTP 服务器

的写访问权(标题状态位： WriteAccess)。
0 1 8F60H 无效的用户数据，例如，FTP 服务器的无效 IP 地址

0 1 8F61H 未获得的 FTP 服务器

0 1 8F62H 可能的含义：

• 作业不受 FTP 服务器支持，或遭到拒绝

• FTP 服务器不支持 SSL 安全连接。

0 1 8F63H FTP 服务器中止文件传送

0 1 8F64H FTP 控制连接错误；不能发送或接收数据；在发生该类型错误

后，必须重新建立 FTP 控制连接。

0 1 8F65H FTP 数据连接错误；无法发送或接收数据。 必须再次调用作业。

例如，当在 FTP 服务器上已经打开所寻址的文件时，RETRIEVE 
(CMD=3)中会发生该错误。

0 1 8F66H 从 CPU 读取/向 CPU 写入数据错误(例如，不存在 DB 或 DB 太小)
0 1 8F67H CP 上的 FTP 客户端出错；例如，尝试打开的 FTP 连接数超过

大值。

0 1 8F68H FTP 客户端拒绝了作业。

例如，当在文件 DB 报头中选择的参数 MAX_LENGTH 太低时，

由 RETRIEVE (CMD=3) 造成该错误。

0 1 8F69H FTP 连接处于错误状态，例如：

• 在没有终止之前的连接（带相同的连接 ID）时调用连接

• 对于已经终止的连接，存在连接终止：

• 在尚未建立的连接上，发送了一个 STORE 命令。

0 1 8F6AH 由于临时资源出现瓶颈问题，无法建立连接。

解决方法： 重复块调用。

0 1 8F6BH 可能的原因：

• CMD 参数值错误

• 不支持 FTP_CMD 命令。

可能原因：CP 上的固件错误

补救措施：固件更新

0 1 8F6CH 在 OFFSET 参数中设置的值大于 7FFF FFFH。

0 1 8F6DH FTP 客户端不支持 SSL 安全连接。

指令
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8F6FH 可能的原因：

• 证书的“notBefore”值无效。

• 证书无效。“notBefore”条目包含的时间晚于当前时间。

0 1 8F70H 可能的原因：

• 证书的“notAfter”值无效。

• 证书已过期：“notAfter”条目包含的时间早于当前时间。

0 1 8F71H 无法找到不受信证书的签发者证书。

0 1 8F72H 原始 CA 证书无效。此证书不是 CA 证书，或者其扩展内容与预

期目的不符。

0 1 8F73H 出于特定目的将原始 CA 证书标记为不可信证书。

0 1 8F74H 验证证书期间出现其它错误。

0 1 8F7FH 内部错误；例如非法 ANY 引用

参见

FTP_CMD 概述 (页 8841)

DB 文件的结构和用途 (S7-300, S7-400)

用于 FTP 服务的数据块(文件 DB)的结构 - FTP 服务器模式 (S7-300, S7-400)

过程

若要使用 FTP 传送数据，可在 S7 站的 CPU 上创建数据块(文件 DB)。这些数据块必须具有特

定结构，以允许它们作为可传送文件由 FTP 服务进行处理。它们由下列部分组成：

• 部分 1： 文件 DB 报头(具有固定长度(20 字节)和结构)
• 部分 2： 用户数据(具有可变的长度和结构)

文件 DB 的文件头(用于 FTP 务器模式作)
请注意： 此处描述的文件 DB 报头大部分与客户端模式的文件 DB 报头相同。 区别在于下列

参数：

• WRITE_ ACCESS
• FTP_REPLY_CODE

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 类型 数值/含义 电源

EXIST BOOL EXIST 位指示用户数据区

域是否包含有效数据。

只有在 EXIST=1 时，才

执行 retrieve FTP (检索

FTP)命令。

• 0: 
文件 DB 不包含任何

有效的用户数据(
• 1:

文件 DB 包含有效的

用户数据(

dele FTP 命令设置 EXIST=0；
存储 FTP 命令设置 EXIST=1；

LOCKED BOOL LOCKED 位用于限制到文

件 DB 的访问。

• 0:
可以访问文件 DB。

• 1:
文件 DB 被锁定。

在执行 stor 和 retr FTP 命令后，设置

LOCKED=1。
在从用户程序中进行写入操作时，还可

以使用下列功能：

在为了取得数据一致性而进行的写访问

期间，S7 CPU 上的用户程序可以置位或

复位 LOCKED。
建议在用户程序中按下列顺序执行：

1. 检查 LOCKED 位；

若= 0
2. 设置 WRITEACCESS 位=0
3. 检查 LOCKED 位；

若= 0
4. 设置 LOCKED 位=1
5. 写数据

6. 设置 LOCKED 位=0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 类型 数值/含义 电源

NEW BOOL NEW 位指示自从上一次

读操作以来，是否修改过

数据。

• 0:
自从上一次写访问以

来，文件 DB 的内容

没有发生改变。 S7 
CPU 的用户程序已经

记录 后一次修改。

• 1:
S7 CPU 的用户程序还

没有记录 后一次写

访问。

执行以后，stor FTP 命令设置 NEW=1
读取数据后，S7-CPU 上的用户程序必须

设置 NEW=0，以允许再次使用恢复，

或可以使用 dele FTP 命令删除文件。

WRITE_ ACCESS BOOL 0:
PG/PC 上的 FTP 客户端

没有写访问权限，不能访

问 S7 CPU 上的文件 DB。
1:
PG/PC 上的 FTP 客户端

有写访问权限，可以访问

S7 CPU 上的文件 DB。

在组态 DB 期间，将此位设置为初始值。

建议：

如有可能，应该保持此位不变！ 在特殊

情况下，可以在操作期间对此进行改写。

ACT_LENGTH DINT 用户数据区的当前长度。

只有在 EXIST = 1 时，该

域的内容才有效。

在进行写入操作以后更新当前长度。

MAX_LENGTH DINT 用户数据区的 大长度

(整个 DB 的长度减去 20
个字节的文件头)。

应在 DB 组态期间指定 大长度。

还可在操作期间由用户程序修改该数值。

FTP_REPLY_CODE INT 此参数与 FTP 服务器模

式无关。

由 FTP 服务器设置为"0"。

DATE_TIME DATE_AND_TIME 文件 近一次修改的日期

和时间。 
只有当 EXIST=1 时，此

区域的内容才有效。

在写访问后更新当前日期。

如果使用用于转发时间的功能，则条目

对应于传递的时间。

如果不使用用于转发时间的功能，则输

入一个相对时间。 此时间表示 IT-CP 启

动的时间(初始值为 1994 年 1 月 1 日 0
点 0 分(午夜))。

指令
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用于 FTP 服务的数据块(文件 DB) - FTP 客户端模式 (S7-300, S7-400)

过程

若要使用 FTP 传送数据，可在 S7 站的 CPU 上创建数据块(文件 DB)。 这些数据块必须具有

特定结构，以允许它们作为可传送文件由 FTP 服务进行处理。 它们由下列部分组成：

• 部分 1： 文件 DB 报头(具有固定长度，20 字节)
• 部分 2： 用户数据(具有可变的长度和结构)

用于 FTP 客户端模式的文件 DB 报头

请注意： 此处描述的文件 DB 报头大部分与服务器模式的文件 DB 报头相同。 区别在于下列

参数：

• WRITE_ ACCESS
• FTP_REPLY_CODE

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 Type 数值/含义 电源

EXIST BOOL EXIST 位指示用户数据区域是

否包含有效数据。

只有在 EXIST=1 时，才执行

retrieve FTP (检索 FTP)命令。

• 0: 
文件 DB 不包含任何有效的

用户数据(
• 1:

文件 DB 包含有效的用户数

据(

dele FTP 命令设置 EXIST=0；
stor FTP 命令设置 EXIST=1；

LOCKED BOOL LOCKED 位用于限制到文件 DB
的访问。

• 0:
可以访问文件 DB。

• 1:
文件 DB 被锁定。

在执行 stor 和 retr FTP 命令后，设

置 LOCKED=1。
在从用户程序中进行写入操作时，

还可以使用下列功能：

在为了取得数据一致性而进行的写

访问期间，S7 CPU 上的用户程序可

以置位或复位 LOCKED。
建议在用户程序中按下列顺序执

行：

1. 检查 LOCKED 位；

若= 0
2. 设置 WRITEACCESS 位=0
3. 检查 LOCKED 位；

若= 0
4. 设置 LOCKED 位=1
5. 写数据

6. 设置 LOCKED 位=0

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 Type 数值/含义 电源

NEW BOOL NEW 位指示自从上一次读操作

以来，是否修改过数据。

• 0:
自从上一次写访问以来，文

件 DB 的内容没有发生改

变。 S7 CPU 的用户程序已

经记录 后一次修改。

• 1:
S7 CPU 的用户程序还没有

记录 后一次写访问。

执行以后，stor FTP 命令设置

NEW=1
读取数据后，S7-CPU 中的用户程序

必须设置 NEW=0 以允许新的 retr
命令。

WRITE_ ACCESS BOOL 0:
用户程序(FTP 客户端块)具有对

S7 CPU 上的文件 DB 的写访问

权限。

1:
用户程序(FTP 客户端块)不具有

对 S7 CPU 上的文件 DB 的写访

问权限。

在组态 DB 期间，将此位设置为初始

值。

建议：

如有可能，应该保持此位不变！ 在
特殊情况下，可以在操作期间对此

进行改写。

ACT_LENGTH DINT 用户数据区的当前长度。

只有在 EXIST = 1 时，该域的内

容才有效。

在进行写入操作以后更新当前长度。

MAX_LENGTH DINT 用户数据区的 大长度(整个

DB 的长度减去 20 个字节的文

件头)。

应在 DB 组态期间指定 大长度。

还可在操作期间由用户程序修改该

数值。

FTP_REPLY_CODE INT 无符号整型(16 位)，包含 后

一个来自 FTP 的返回代码，代

码为二进制数值。 
只有当 EXIST=1 时，此区域的

内容才有效。

在执行 FTP 命令后，由 FTP 客户端

自动更新。

DATE_TIME DATE_AND_TIME 文件 近一次修改的日期和时

间。 
只有当 EXIST=1 时，此区域的

内容才有效。

在写访问后更新当前日期。

如果使用用于转发时间的功能，则

条目对应于传递的时间。

如果不使用用于转发时间的功能，

则输入一个相对时间。 此时间表示

IT-CP 启动的时间(初始值为 1994
年 1 月 1 日 0 点 0 分(午夜))。

指令
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FILE_DB_HEADER 数据块作为模板 (S7-300, S7-400)

含义

预先定义了 FILE_DB_HEADER 以创建文件 DB 报头。

过程

若要使用 FTP 传送数据，可在 S7 站的 CPU 上创建数据块(文件 DB)。 这些数据块必须具有

特定结构，以允许它们作为可传送文件由 FTP 服务进行处理。 它们由下列部分组成：

• 部分 1： 文件 DB 报头(具有固定长度，20 字节)
• 部分 2： 用户数据(具有可变的长度和结构)

请按照下面列出的步骤进行操作：

1. 针对您用 FTP 指令在其上创建用户程序的 PLC CPU，创建一个“全局 DB”类型的数据块。

2. 选择要用作文件 DB 起始行的行。

3. 从“数据类型”(Data type) 列的下拉列表中，选择 FILE_DB_HEADER 类型的结构元素。

结果： 将创建文件 DB 所需的带报头结构的数据结构。

说明

“添加新块”功能 - 类型选择

创建新数据块时，也可在“类型”(Type) 条目的下拉列表中找到“FILE_DB_HEADER”块类型。 
请勿使用此选项！ 以这种方式创建的数据块仅包含报头信息，无法扩展存储用户数据所需

的区域。

FILE_DB_HEADER 数据块 - 文件 DB 报头的示例和模板

在声明视图中，将看到下列结构：

Address 名称 类型 初始值 注释

0.0   STRUCT    
+0.0 bit08 BOOL FALSE 保留

+0.1 bit09 BOOL FALSE 保留

+0.2 bit10 BOOL FALSE 保留

+0.3 bit11 BOOL FALSE 保留

指令
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Address 名称 类型 初始值 注释

+0.4 bit12 BOOL FALSE 保留

+0.5 bit13 BOOL FALSE 保留

+0.6 bit14 BOOL FALSE 保留

+0.7 bit15 BOOL FALSE 保留

+1.0 EXIST BOOL FALSE 若为 TRUE： FileDB 内容是

有效数据

+1.1 LOCKED BOOL FALSE 若为 TRUE： 因内容改变而

锁定 FileDB
+1.2 NEW BOOL FALSE 若为 TRUE： FileDB 包含新

内容，不能被覆盖

+1.3 WRITE_ ACCESS BOOL FALSE 若为 TRUE： IT-CP 的 FTP 服

务器有写访问权限，否则

FTP 服务器具有该权限

+1.4 bit04 BOOL FALSE 保留

+1.5 bit05 BOOL FALSE 保留

+1.6 bit06 BOOL FALSE 保留

+1.7 bit07 BOOL FALSE 保留

+2.0 ACT_LENGTH DINT L#0 内容的实际大小，单位为字

节(不包括 20 字节的报头)
+6.0 MAX_LENGTH DINT L#0 大内容，单位为字节(不包

括 20 字节的报头)
+10.0 FTP_REPLY_CODE INT 0 从远程 FTP 服务器得到的

后一个返回代码

+12.0 DATE_TIME DATE_AND_TIME DT#00-1-1-0:0:0.00
0

对 FileDB 内容进行 后一次

修改的日期和时间

=20.0   END_STRUCT    

模式的区别 
用于 FTP 客户端模式的文件 DB 报头

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8859



对于 FTP 客户端模式和 FTP 服务器模式，此处描述的文件 DB 报头在很大程度是相同的。 区
别在于下列参数：

• WRITE_ ACCESS
• FTP_REPLY_CODE
请注意参数描述方式的不同：

• 用于 FTP 服务的数据块(文件 DB)的结构 - FTP 服务器模式 (页 8852) 
• 用于 FTP 服务的数据块(文件 DB) - FTP 客户端模式 (页 8855) 

用于 ERPC-CP 的指令 (S7-300)

用于逻辑触发器的 LOGICAL_TRIGGER (S7-300)

指令含义

如果要将逻辑触发器用于 ERPC 通信，则可使用 LOGICAL_TRIGGER  指令。

要启动逻辑触发器，请在 CPU 用户程序的 OB1 中调用 LOGICAL_TRIGGER  指令。

LOGICAL_TRIGGER  指令调用需要其它块：

• 自动生成的背景数据块

• 数据块“CONF_DB”
该组态 DB 包含逻辑触发器的组态数据。 用户在 STEP 7 项目中创建和组态可用的组态 DB。
如果要调用多个逻辑触发器，则还需要使多个组态 DB 可用。

可以更改 LOGICAL_TRIGGER  指令和背景数据块的编号。

有效性

LOGICAL_TRIGGER  指令可与以下模块类型一起使用：

• CP 343‑1 ERPC

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调用

FBD 中的调用接口

参见

组态数据块 (页 8865)
LOGICAL_TRIGGER 的工作原理 (页 8861)
LOGICAL_TRIGGER 形式参数的说明 (页 8862)
LOGICAL_TRIGGER 指令代码 (页 8863)

LOGICAL_TRIGGER 的工作原理 (S7-300)

工作原理

下表说明了由 CPU 用户程序执行的触发器调用中所涉及的步骤。

步骤 含义

1 在 CPU 用户程序中的预期位置调用 LOGICAL_TRIGGER 指令以及相应的背景数

据块和选定的组态数据块 CONF_DB。
• 如果在 ACT = 1 时调用  LOGICAL_TRIGGER 指令，则会读取当前触发器数据

并将其发送到 CP 固件中。

• 如果在 ACT = 0 时调用  LOGICAL_TRIGGER 指令，则会更新状态代码 DONE、
ERROR 和 STATUS。

2  LOGICAL_TRIGGER 指令会读取当前触发器数据。

3  LOGICAL_TRIGGER 指令将使用当前触发器数据创建会发送至 CP 固件的 PDU。
4 CP 固件创建数据帧并将其传送到 ERPC 应用程序。

5 ERPC 应用程序将该数据帧发送到 ERP 用户(ERP 系统或 MES)。

指令
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参见

用于逻辑触发器的 LOGICAL_TRIGGER (页 8860)

LOGICAL_TRIGGER 形式参数的说明 (S7-300)

形式参数的说明

下表对  LOGICAL_TRIGGER 指令的调用接口的形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类

型

可能的数值 说明

ACT INPUT BOOL 0 如果在 ACT = 0 时调用 LOGICAL_TRIGGER  指令，

则会更新状态代码 DONE、ERROR 和 STATUS。
1 如果在 ACT = 1 时调用 LOGICAL_TRIGGER  指令，

则会读入当前触发器数据并将其发送到 CP。
ID INPUT INT   触发器 ID

该值标识 ILS Workbench 中组态的逻辑触发器。

LADDR INPUT WORD   模块起始地址

通过 STEP 7 组态 CP 时，HW Config 将模块起始

地址显示在组态表中。在此指定该地址。

CONF_DB INPUT INT   该数据块包含已组态逻辑触发器的组态数据。

CnfLevel INPUT INT 0: 传输确认

1: 端对端确认

确认模式

可以根据 LOGICAL_TRIGGER 指令代码中的 
STATUS 值查找相关确认。

• 0 = 传输确认(STATUS = 0000H)
只要数据传送到 ERPC 应用程序，作业即被报

告为成功。

这并不一定意味着数据帧已发送到 ERP 用户

(ERP 系统或 MES)，且不排除 ERPC 应用程序

以后会检测到错误。

• 1 = 端对端确认(STATUS = 0001H)
只有 ERPC 应用程序检查完数据后，才确认作

业。

组态 DB (DB_CONF)的“TriggerResponse”变量

用于报告是否可以访问 ERP 用户以及 ERPC 应

用程序是否处于存储转发模式。

与传输确认相比，端对端确认意味着更长的作

业执行时间。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

可能的数值 说明

DONE OUTPUT BOOL 0: 作业激活

1: 作业完成

该参数指示用于传送组态数据区的作业是否已无

错误处理。

接受作业后，CP 将 DONE 设置为 0。只要 DONE 
= 0，就无法再触发其它作业。

有关 ERROR 和 STATUS 参数上下文中的含义，请

参见表格“LOGICAL_TRIGGER 指令代码”。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1: 有错误

故障代码

有关 DONE 和 STATUS 参数上下文中的含义，请参

见表格“LOGICAL_TRIGGER 指令代码”。

STATUS OUTPUT WORD 请参见表格

“LOGICAL_TRIGGER 
指令代码”。

状态代码

有关 DONE 和 ERROR 参数上下文中的含义，请参

见表格“LOGICAL_TRIGGER 指令代码”。

参见

用于逻辑触发器的 LOGICAL_TRIGGER (页 8860)
LOGICAL_TRIGGER 指令代码 (页 8863)

LOGICAL_TRIGGER 指令代码 (S7-300)

条件代码

下表显示了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些参数必须由用户程序

进行评估。

表格 4-442 LOGICAL_TRIGGER 指令代码

DONE ERROR STATUS 含义

与作业执行相关的代码

1 0 0000H 无错完成作业。逻辑触发器已成功完成。

1 0 0001H 无错完成作业。无法访问数据库(存储转发模式)。
0 0 8181H 激活作业。

0 1 7000H 通过 ACT = 0 调用 LOGICAL_TRIGGER 指令。但不会执行该作业。

ACT = 1 时，至少调用 LOGICAL_TRIGGER  指令一次。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

与逻辑触发器的组态和序列相关的代码

0 1 80D2H 使用的 CP 不支持 ERPC 通信(CP 类型错误)。
0 1 8183H 使用的 CP 不支持 ERPC 通信(CP 类型错误)。
0 1 8187H LOGICAL_TRIGGER  指令的状态无效（未知 LOGICAL_TRIGGER_STATE）。

重新调用 LOGICAL_TRIGGER  指令。

0 1 8A01H 组态的逻辑触发器数量等于 0。
0 1 8A02H 用于该逻辑触发器的组态 DB 中没有进行组态。

检查 ILS Workbench 组态。

0 1 8A03H 组态 DB 的结构不正确。“报头标识符”的值不正确。

更正组态 DB 中的“ident”变量值(请参见 ERPC-CP 手册)。
0 1 8A04H 组态 DB 的结构不正确。

重新将 ILS Workbench 组态下载到 CP，重新创建并对组态 DB 进行组态(请参见

“ERPC‑CP”手册)。
0 1 8A05H CPU 中不存在已组态的组态 DB。
0 1 8A06H 下一次调用调用了仍在以另一个 ID 运行的触发器。

检查被调用 LOGICAL_TRIGGER 指令中的“ID”。
0 1 8A08H 组态 DB 中的组态数据不存在或不完整。

如果仅在 S7 站启动期间发生错误，则原因可能是逻辑触发器的组态数据没有

完整传送到组态 DB。
如果错误继续出现，则检查 ERPC 符号的组态。

0 1 8A09H 组态 DB 中报告未知错误。

0 1 8A0AH 逻辑触发器无法启动，原因是当前正在装载新的触发器组态。

0 1 8A0BH 标识当前数据记录(CPU 数据)的时间戳时出错

0 1 8A0CH 创建了具有“未链接”属性的组态 DB。
更正 LOGICAL_TRIGGER 指令的对象属性。

0 1 8A0DH LOGICAL_TRIGGER 指令的输入参数 CONF_DB 出错。参数值为“0”或高于 CPU
的 大 DB 编号。

0 1 8A0EH 传送的触发器 ID 不在允许的范围(1...16)内。

更正用户程序中的 LOGICAL_TRIGGER  指令中的值。

0 1 8A0FH 设置的确认模式(CnfLevel)无效。

更正用户程序中的 LOGICAL_TRIGGER  指令中的值。

指令
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8BxxH 将当前变量值复制到逻辑触发器的 PDU 时出错。 后两位(xx)是变量编号。

检查 CPU 的符号表和 CP 属性对话框的 ERPC 符号列表中所涉及符号的组态。

0 1 8C01H LOGICAL_TRIGGER  指令的内部状态代码无效。

重新将 ILS Workbench 组态下载到 CP，重新创建并对组态 DB 进行组态(请参见

“ERPC‑CP”手册)。
0 1 8C02H 端对端确认的返回值无效。

重新将 ILS Workbench 组态下载到 CP，重新创建并对组态 DB 进行组态(请参见

“ERPC‑CP”手册)。
0 1 8C03H 逻辑触发器包含的变量超过 255 个。

0 1 8C06H 读取数据记录时出错。

0 1 8D03H 固件在数据库操作期间发出超时信号。

0 1 8D04H 数据库应用程序在确认当前操作时发出常规错误信号。

0 1 8E01H CPU 中已组态的组态 DB 不够大。

更改组态 DB 的大小。

0 1 8E06H 尚未与逻辑触发器建立连接。

0 1 8EXXH XXH 值在范围 02H 到 FFH 之间的这些状态代码生成自内部触发器响应。

如果出现这些值，则与服务目的相关。

参见

用于逻辑触发器的 LOGICAL_TRIGGER (页 8860)
LOGICAL_TRIGGER 形式参数的说明 (页 8862)

组态数据块 (S7-300)

准备组态数据块“CONF_DB”
如果使用“逻辑触发器”ERPC 函数，则需要在 STEP 7 中为逻辑触发器的组态数据创建数据块 
(DB)，并在 LOGICAL_TRIGGER  指令的调用参数中指定该数据块。 LOGICAL_TRIGGER  指令

可以访问 DB CONF_DB。 CONF_DB 对于用户程序没有更多意义。

对组态数据块进行编程

要标识新创建的 DB，需要打开该 DB 并在头两个空行中指定“报头标识符”和 DB 大小。

指令
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在 STEP 7 中打开 DB 并按如下所述使用变量“ident”和“data”组态头两个空行：

地址 名称 类型 初始值 注释(可选)
*)   STRUCT *)    
*) ident DWORD DW#16#4552504

3
报头标识符

*) data array[1..2048
]

  DB 大小(请参见下面的警

告)
*)   字节    
*)   END_STRUCT *)    

*)值由程序输入

说明

DB 大小

推荐的 DB 大小为 2048 个字节。 如果调试期间该值明显不足，则增大该值。 如果该值过低，

则会由 LOGICAL_TRIGGER  指令和 STATUS“8A05H”报告错误。

参见

用于逻辑触发器的 LOGICAL_TRIGGER (页 8860)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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PROFIBUS (S7-300, S7-400)

PROFIBUS 简介 (S7-300, S7-400)

PROFIBUS CP 的 FC/FB 的常规信息 (S7-300, S7-400)

可用指令         
下表列出了提供的程序块（指令）符号名称。 不能对这些符号名称进行更改。

通信服务/功能区 指令（符号名

称）1)
库

 
CP 300 CP 400

PROFIBUS DP DP_SEND x x
DP_RECV x x
DP_DIAG x x
DP_CTRL x x

SEND/RECEIVE
（开放式通信服务）

AG_SEND   x
AG_RECV   x
AG_LSEND   x
AG_LRECV   x

S7 通信 BSEND   x
BRCV   x
PUT   x
GET   x
USEND   x
URCV   x
C_CNTRL   x

1) 注：

下列说明还包括各种指令版本之间的不同特性信息。 请检查并注意所用指令的版本标识符。

随 Automation Workbench 安装的 SIMATIC Manager 全局库包含发布 STEP 7 时的当前指令版本。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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应使用何种块版本？

下列说明还包括各种指令版本之间的不同特性信息。 请检查并记录所使用的指令的版本标

识符。

说明

建议所有模块类型都使用 新版本的指令。

可以在 Internet 的客户支持中获取有关当前版本指令的信息以及要下载的当前指令的信息：

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/8797900
对于较早的模块类型，本建议假定您正在使用该特定块类型的 新固件。

更换模块时使用的指令 
模块更换通常是指用一个更新版本的模块更换现有模块。

说明

请记住，如果进行模块更换，那么在用户程序中只能使用已组态 CP 类型所允许的指令。

建议所有模块类型都使用 新版本的指令。 对于较早的模块类型，本建议假定您正在使用

该特定块类型的 新固件。

您可以在 Internet 的客户支持中获取有关更换模块的更多信息。

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/7806643

手册包含 S7-CP 与相应指令的兼容性的信息。

设置块/功能调用的参数 (S7-300, S7-400)
在详细描述该指令之前，关于调用和设置指令参数的一些常规注释将非常有用。

下面的常规信息适用于所有指令的以下现有参数组：

• 用于 CP 和连接分配的参数（输入参数）

• 用于指定 CPU 数据区的参数（输入参数）

• 状态信息（输出参数）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调用 S7300 的通信指令

注意

不得在多个优先级等级中调用 S7-300 通信指令！ 例如，如果在 OB1 和 OB35 中调用通信

指令，那么，优先级较高的 OB 可能会中断该指令的执行。

如果在一个以上 OB 中调用指令，那么程序的编写必须确保当前正在执行的通信指令不会

被其它通信指令中断（例如，通过禁用/启用系统指令中断）。

用于指定 CPU 数据区的参数(输入参数) (S7-300, S7-400)

指定 CPU 上的数据区

调用指令时，会传送 CPU 上的数据区的地址和长度，可以在数据区中获取用户数据或存储

用户数据，或在数据区中包含更多参数信息。

ANY 指针数据类型用于对该数据区进行寻址。

状态信息（输出参数） (S7-300, S7-400)

评估状态代码

为了进行状态评估，必须在用户程序中对下列参数进行计算：

• DONE 或 NDR
这些参数（DONE 用于发送作业，NDR 用于接收作业）指示（成功）完成作业。

• ERROR
该参数指示没有无错执行作业。

• STATUS
该参数提供关于作业执行的详细信息。在作业执行期间可以返回状态代码（DONE = 0 和 
ERROR = 0）。

说明

请记住，每次调用指令时，都会更新状态代码 DONE、NDR、ERROR 和 STATUS。

指令
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CP 启动期间的状态代码

如果以太网 CP 进行暖启动或热启动，指令的输出参数会复位为以下值：

• DONE = 0
• NDR = 0
• ERROR = 0
• STATUS = 8180H 或 8181H

用于开放式通信服务的指令（SEND/RECEIVE 接口） (S7-300, S7-400)

用于 FDL 连接的指令（SEND/RECEIVE 接口） (S7-300, S7-400)

概述   
下列指令可用于 SEND/RECEIVE 接口，用于传送已组态 FDL 连接上的数据：  

指令 可用于 1) 含义

S7-300 S7-400
AG_SEND x x 用于发送数据

AG_RECV x x 用于接收数据

AG_LSEND   x 用于发送数据

AG_LRECV   x 用于接收数据

1) S7300 和 S7400 的指令的注意事项

为了确保 PROFIBUS 与工业以太网在用户程序接口上的兼容性，可以用 PROFIBUS 上的 
AG_LSEND 和 AG_LRECV 指令代替 AG_SEND 和 AG_RECV。 在接口或它们的功能方面没有区

别。 尽管在工业以太网上，这些指令用于传送更长的数据记录，然而，在 PROFIBUS 上，

多只能传送 240 个字节的数据。

只有正在使用的 CP 类型允许该指令类型和指令版本时才能实现。

对于用于 S7300 的 S7 CP，只能使用 AG_SEND 和 AG_RECV 指令；在工业以太网上，甚至

可以传送更长的数据记录。

手册包含 S7-CP 与相应指令的兼容性的信息。 可以在文档和块历史中找到指令版本的概述。

指令
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应用

下图阐述了如何使用 AG_SEND/AG_LSEND 和 AG_RECV/AG_LRECV 指令在已组态的 FDL 连接

上进行双向数据传送。 
对于特定的连接类型，应该在用户数据区中包括一个作业报头。

AG_RECV

PROFIBUS-CPCPU

AG_SEND AG_RECV

AG_SEND

PROFIBUS-CP CPU

图 4-51 使用两个通讯伙伴上的 AG_SEND 和 AG_RECV

无作业报头的应用

对于一个指定的 FDL 连接，由连接组态指定地址和作业参数。 用户程序只有在通过

AG_SEND/AG_LSEND 发送数据或通过 AG_RECV/AG_LRECV 接收数据时才提供 FDL 数据区中

的用户数据。

多可传送 240 字节的用户数据。 此信息适用于 PROFIBUS 上的 AG_SEND 和 AG_LSEND。

使用作业报头进行工作

下列连接类型要求在 FDL (用户)数据区中有一个作业报头：

• 带自由第 2 层访问的未指定 FDL 连接

• 带有广播的 FDL 连接

• 带有多点传送的 FDL 连接

下图阐述了作业缓冲区的结构以及作业报头中参数的含义和位置。

指令
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PB−Adresse

unbenutztService

Datenbyte 1

LSAP

Datenbyte 0

Byte 0, 1

Byte 238, 239

Byte 4, 5

Byte 2, 3

图 4-52 通过带已编程广播寻址的 FDL 连接发送和接收

用户数据区 多可为 240 个字节。 多可传送 236 字节的用户数据。 为作业报头保留 4 个

字节。

请注意，指令调用中指定的数据长度（LEN 参数）必须包括报头和用户数据！

AG_SEND/AG_LSEND (S7-300, S7-400)

AG_SEND/AG_LSEND (PROFIBUS) (S7-300, S7-400)

说明      
FC AG_SEND/AG_LSEND 指令将数据传送到 PROFIBUS CP，用于在已组态的 FDL 连接上进行

传输。

选定的数据区可以是一个过程映像区、存储位区或数据块区。

当可以在 PROFIBUS 上发送整个 FDL 数据区时，指示无错执行该功能。

注：

除非另外声明，否则下面的所有信息对 AG_SEND 和 AG_LSEND 都适用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调用

FBD 表达式中的调用接口

带作业报头的调用

下表给出了必须在作业报头中提供其参数的连接类型和作业类型。

作业报头位于 FDL (用户)数据区中。 它占用前 4 个字节，必须加到 LEN 参数中指定的长度中。 
因此，带作业报头的作业的 大用户数据长度减少到 236 个字节。

表格 4-443 在用户数据区中提供作业报头

参数 FDL 连接类型

未指定： 空
闲层 2 2)

广播 多播

PB 地址 目标站地址

值范围：

0 到 126，取决于节点/
用于广播/多点传送时为 127

对于 AG_SEND，无

相关性；但必须保留

区域。

对于 AG_SEND，无

相关性；但必须保留

区域。

LSAP 目标站的 LSAP
值范围：

0 到 62，取决于节点/
广播时为 63

无意义但必须保留该

区域。

无意义但必须保留该

区域。

服务 1) SDA (带确认的发送数据)： 
数值： 00H

SDN (不带确认的发送数据)： 
数值： 01H

无意义但必须保留该

区域。

无意义但必须保留该

区域。

1) 对于广播和多点传送，只能使用 SDN 服务。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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2) 该列中广播和多点传送信息，只有在为广播或多点传送使用未指定的 FDL 连接时才相关。 
在将广播或多点传送作为连接伙伴的已组态 FDL 连接(建议应用)上，根据组态自动分配地址

参数。

参见

AG_SEND/AG_LSEND 的参数 (PB) (页 8874)
参数 DONE、ERROR 和 STATUS (PB) (页 8875)
AG_SENd (PB)的实例 (页 8878)
AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND（工业以太网） (页 8712)

AG_SEND/AG_LSEND 的参数 (PB) (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 AG_SEND/AG_LSEND 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 可能的数值 说明

ACT INPUT BOOL 0, 1 如果在 ACT=1 时对指令进行调用，则会从 SEND 参
数指定的 ISO 传输数据区中发送 LEN 个字节。

如果在 ACT = 0 时调用该指令，则更新状态代码 
DONE、ERROR 和 STATUS。

ID INPUT INT 1,2...64 
(S7-400)
1,2...16 
(S7-300)

在参数 ID 中指定 FDL 连接的连接数。 

LADDR INPUT WORD   模块起始地址

当组态 CP 时，在组态表中显示模块的起始地址。 
在此指定该地址。

SEND INPUT ANY
（仅下列类

型允许作为 
VARTYPE：
允许使用

WORD 和

DWORD)

  指定地址和长度

数据区的地址指向下列两个位置之一：

• PI 区
• 存储器位区

• 数据块区

通过一个带作业报头的调用，FDL 数据区包含作业

报头和用户数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 可能的数值 说明

LEN INPUT INT 1、2 到 240（或

大为“为 SEND 
参数指定的长

度”）

要通过该作业从 FDL 数据区发送的字节数。 可能

的数值范围为 1 至 SEND 参数中指定的长度。

通过带作业报头的调用，长度信息由作业报头(4 个

字节) + 用户数据(1 - 236 个字节)构成。 因此，

LEN >= 4！
DONE OUTPUT BOOL 0: -

1：新数据

该状态参数指示是否无错完成作业。

对于与 ERROR 和 STATUS 参数一起使用时的含

义，请参见下表。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1：错误

故障代码

对于与 DONE 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见下表。

STATUS OUTPUT WORD 见下表 状态代码

对于与 DONE 和 ERROR 参数一起使用时的含义，

请参见下表。

参见

AG_SEND/AG_LSEND (PROFIBUS) (页 8872)

参数 DONE、ERROR 和 STATUS (PB) (S7-300, S7-400)

条件代码

下表显示了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些参数必须由用户程序

进行评估。

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见引用的系统程序块说明中的输出参数 RET_VAL 
的相关信息。

可在 STEP 7 中查询使用了哪些系统程序块以及哪些系统程序块与错误评估相关。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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表格 4-444 AG_SEND 条件代码

DONE ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 无错完成作业。

0 0 0000H 没有任何作业在执行中。

0 0 8181H 激活作业。

0 1 7000H 此条件代码仅适用于 S7-400： 在 ACT=0 时调用该指令；尚未处理作业。

0 1 8183H 没有组态或尚未在 PROFIBUS CP 上启动 FDL 服务。

0 1 8184H 可能的原因：

• 为 SEND 参数指定非法数据类型。

• 无作业缓冲区的 FDL 连接： 系统错误。

• 带作业缓冲区的 FDL 连接： 参数 LEN<4 或作业报头中出现非法参数（带空

闲的第 2 层访问）。

0 1 8185H LEN 参数长度大于 SEND 源区域。

0 1 8186H ID 参数无效。ID!=1、2 到 15、16。
0 1 8301H 没有在目标站上激活 SAP。
0 1 8302H 目标站上没有接收资源；接收站没有足够的速度来处理已接收的数据或还未准

备任何接收资源。 
0 1 8303H 在目标站的该 SAP 上不支持 PROFIBUS 服务(SDA，带确认的发送数据)。

当在“RUN”模式中下载连接或网关时，可能临时出现该条件代码。

0 1 8304H 没有建立 FDL 连接。

0 1 8311H 无法通过指定的 PROFIBUS 地址到达目标站，或所使用的服务不能用于指定的

PROFIBUS 地址。

0 1 8312H CP 上的 PROFIBUS 错误： 例如，总线短路、站不位于环中。

0 1 8315H 可能的原因：

• 在一个带作业报头的 FDL 连接上发生内部参数错误： 参数 LEN<4 或作业报

头中出现非法参数（带空闲的第 2 层访问）。

• 总线中断

其它可能含义：

• 出现总线问题（例如，由于电源连接不良或各节点上设置的传输速度不同

而产生物理干扰）时也可能显示此错误代码。

0 1 8F22H 源区域无效，例如：

该区在 DB 中不存在

LEN 参数 < 0
0 1 8F24H 读取参数时发生区域错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8F28H 读取参数时发生队列错误。

0 1 8F32H 参数包含的 DB 编号太大。

0 1 8F33H DB 编号错误。

0 1 8F3AH 没有装载区域(DB)。
0 1 8F42H 从 I/O 区域中读取参数超时。

0 1 8F44H 在访问路径中要读取的参数地址被禁用。

0 1 8F7FH 内部错误，例如，非法 ANY 引用

例如，参数 LEN=0
0 1 8090H • 不存在带该模块起始地址的模块。

• 所使用的指令与正在使用的系统系列不匹配（请记住为 S7300 和 S7400 使
用不同的指令）。

0 1 8091H 模块起始地址不是一个双字边界。

0 1 8092H 在 ANY 引用中，指定了一个非 BYTE 的类型。

(仅 S7-400)
0 1 80A4H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通讯总线连接。 (对于较新的 CPU 版本)。

导致这种情况的原因举例如下：

• 无连接组态；

• 超出一次可操作 CP 的 大数目(欲知更多信息，请参见 CP 手册)。
0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

0 1 80B1H 目标地址区无效。

要发送的数据量超出该服务允许的上限（例如，目标地址区 > 240 字节）。

0 1 80B2H 未建立 CPU 和 CP 之间的通讯总线连接(对于较早版本的 CPU；否则为 80A4H；

欲知更多信息，请参见该代码) 
0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H 资源已占用（储存器）。

0 1 80C4H 通信错误（临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作业）。

0 1 80D2H 模块起始地址错误。

参见

AG_SEND/AG_LSEND (PROFIBUS) (页 8872)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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AG_SENd (PB)的实例 (S7-300, S7-400)

参数调用和评估的实例

下面提供 AG_SEND 指令调用和参数计算的可执行示例。

下面所列的 OB100 属于选定的“AE_460_1”指令，在该指令中，会进行发送调用；当 CPU 启
动时，OB100 会正确置位 ACT 位。 
为了正常工作，必须装载大小至少为 240 字节的一个 DB100。
该程序需要地址为 256 的一个 CP 和类型为 ISO 传输/ISO-on-TCP/TCP 或 ID=1 的 FDL 的已组

态连接(必要时，请调节组态！)。

//--------------------------------------------------------------
-------
FUNCTION FC 100 : VOID
TITLE = SENDE_DEMO
AUTHOR： Tester
FAMILY： S7300
NAME： FC5_Demo
VERSION : 1.0
//--------------------------------------------------------------
-------
BEGIN
    CALL FC 5 (
    ACT        := M100.0,
    ID            := 1,
    LADDR        := W#16#100,
    SEND        := P#DB100.dbx0.0 BYTE 240,
    LEN        := 240,
    DONE        := M100.1,
    ERROR    := M100.2,
    STATUS    := MW102 );
//--------------------------------------------------------------
-------

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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    R M100.0;
    SET;
    A M100.1;
    JC done;
    SET;
    A M100.2;
    JC err;

//
//
//
//
//
//
//

复位所有其它 AG_SEND 调用的参数 ACT

测试 DONE = TRUE

测试 ERROR = TRUE

//--------------------------------------------------------------
-------
    BEU; //

//
DONE或 ERROR都没有置位，作业仍然运行。

//--------------------------------------------------------------
-------
done：    S M100.0；
    BEU；

//
//

无错完成作业。 置位 ACT = TRUE，以便后面的调用

可以触发新作业。

//--------------------------------------------------------------
-------
err:    NOP 1;
    NOP 1;
    S M100.0;
    BEU;

//
//
//
//

发生一个错误。 在此可以估计状态字。 在任何情况

下，都将 ACT置位为 TURE，从而当错误消失时，可以

触发一个新的发送作业。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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//--------------------------------------------------------------
-------
END_FUNCTION
ORGANIZATION_BLOCK OB100
TITLE         = Init_for_FC100
FAMILY：    S7300
NAME：        SENDE_DEMO_INIT
VERSION：    1.0
VAR_TEMP
OB1_System： array [1..20] of byte;
END_VAR
//--------------------------------------------------------------
-------
BEGIN
    SET
    S M100.0
END_ORGANIZATION_BLOC
K

//
//
// 初始化 ACT参数

AG_RECV/AG_LRECV (S7-300, S7-400)

AG_RECV/AG_LRECV (PROFIBUS) (S7-300, S7-400)

说明    
AG_RECV/AG_LRECV 指令会接收来自 PRFIBUS CP 的已组态 FDL 连接上传送的数据。 
为接收数据指定的数据区可以是过程映像区、位地址区或数据块区。

当可以从 PROFBISU CP 上接收数据时，指示无错执行。

注：

注：除非另外声明，否则下面的所有信息对 AG_RECV 和 AG_LRECV 都适用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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调用接口

FBD 中的调用接口

带作业报头的调用

表格 4-445 返回 FDL (用户)数据区的作业报头中的参数

参数 FDL 连接类型

未指定： 空
闲层 2)

广播 多播

PB 地址 发送方的地址

数值范围： 0 - 126，取决于节点

LSAP 发送器的 LSAP
数值： 0 - 63，取决于节点

维修 SDN 指示 
(不带确认的发送数据 - 指
示)： 
数值： 01H

或

SDA 指示(带确认的发送数据 - 
指示)： 
数值： 00H

SDN 指示 
(不带确认的发送数据 
- 指示)： 
数值： 7FH

SDN 指示 
(不带确认的发送数据 
- 指示)： 
数值： 7FH

参见

AG_RECV/AG_LRECV 的参数 (PB) (页 8882)
参数 DONE、ERROR 和 STATUS (PB) (页 8883)
AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV（工业以太网） (页 8716)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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AG_RECV/AG_LRECV 的参数 (PB) (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 AG_RECV/AG_LRECV 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 可能的数值 说明

ID INPUT INT 1、2 到 16 
(S7-300)
1、2 到 32 
(S7-400)

在参数 ID 中指定 FDL 连接的连接数。 

LADDR INPUT WORD   模块起始地址 
当组态 CP 时，在组态表中显示模块的起始地址。 
在此指定该地址。 

RECV INPUT ANY
（仅下列类型允

许作为 
VARTYPE：
允许使用

WORD 和

DWORD)

  指定地址和长度

FDL 数据区的地址指向下列两个位置之一：

• PI 区
• 存储器位区

• 数据块区

通过一个带作业报头的调用，FDL 数据区包含作业

报头和用户数据。

LEN OUTPUT INT 1,2,...240 指定要在 FDL 数据区中接收来自 PROFIBUS CP 的

字节数目。

通过带作业报头的调用，长度信息由作业报头(4
个字节) + 用户数据(1 - 236 个字节)构成。 因此，

LEN >= 4！
NDR OUTPUT BOOL 0: -

1：新数据

该参数指示是否接收到新数据。

对于与 ERROR 和 STATUS 参数一起使用时的含

义，请参见下表。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1：错误

故障代码

欲知该参数与 NDR 和 STATUS 参数一起使用的含

义，请参见下表。

STATUS OUTPUT WORD 见下表 状态代码

对于与 NDR 和 ERROR 参数一起使用时的含义，请

参见下表。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参见

AG_RECV/AG_LRECV (PROFIBUS) (页 8880)

参数 DONE、ERROR 和 STATUS (PB) (S7-300, S7-400)

条件代码

下表显示了由 NDR、ERROR 和 STATUS 参数构成的代码，其中的参数必须由用户程序进行评

估。

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见引用的系统程序块说明中的输出参数 RET_VAL 
的相关信息。

可在 STEP 7 中查询使用了哪些系统程序块以及哪些系统程序块与错误评估相关。

表格 4-446 AG_RECV / AG_LRECV 条件代码

NDR ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 已接受新数据。

0 0 8180H • 目前没有可用数据。

组态丢失，或未在 PROFIBUS DP 上启动 FDL 服务(在此处替代代码

0,1,8183H 出现)。
0 0 8181H 激活作业。

0 1 8183H 没有组态或尚未在 PROFIBUS CP 上启动 FDL 服务。

0 1 8184H • 为 RECV 参数指定非法数据类型。

• 系统错误。

0 1 8185H 目标缓冲区(RECV)太短。

0 1 8186H ID 参数无效。 ID!=1、2 到 15、16。
0 1 8303H 该 SAP 不支持 PROFIBUS 服务(SDA，带确认的发送数据)。

当在“RUN”模式中下载连接或网关时，可能临时出现该条件代码。

0 1 8304H 没有建立 FDL 连接。

0 1 8F23H 源区域无效，例如：

该区在 DB 中不存在。

0 1 8F25H 写入参数时发生区域错误。

指令
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NDR ERROR STATUS 含义

0 1 8F29H 写入参数时发生对准错误

0 1 8F30H 该参数位于具有写保护的第 1 个当前数据块中。

0 1 8F31H 该参数位于具有写保护的第 2 个当前数据块中。

0 1 8F32H 参数包含的 DB 编号太大。

0 1 8F33H DB 编号错误。

0 1 8F3AH 没有装载目标区域(DB)。
0 1 8F43H 将参数写入

I/O 区域超时。

0 1 8F45H 在访问路径中要写入的参数地址被禁用。

0 1 8F7FH 内部错误，例如，非法 ANY 引用。

0 1 8090H • 不存在带该模块起始地址的模块。

• 所使用的指令与正在使用的系统系列不匹配（请记住为 S7300 和 S7400 使
用不同的指令）。

0 1 8091H 模块起始地址不是一个双字边界。

0 1 8092H 在 ANY 引用中，指定了一个非 BYTE 的类型。

(仅 S7-400)
0 1 80A0H 从模块中读取否定确认。

0 1 80A4H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通讯总线连接。 (对于较新的 CPU 版本)。
导致这种情况的原因举例如下：

• 无连接组态；

• 超出一次可操作 CP 的 大数目(欲知更多信息，请参见 CP 手册)。
0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

0 1 80B1H 可能的原因：

• 目标区域无效。

• 目标区域过短。

• 用于接收数据的目标区域不够大。

解决方法：运行另一个具有 大接收缓冲区的接收调用。无论采用何种连接类

型（单播/组播/广播）和设备系列 (S7-300/S7-400)，均可采用此方法。

0 1 80B2H 没有建立 CPU 与 CP 之间的通讯总线连接。

0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H 资源已占用（储存器）。

指令
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对 PLC 进行编程
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NDR ERROR STATUS 含义

0 1 80C4H 通信错误（临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作业）。

0 1 80D2H 模块起始地址错误。

参见

AG_RECV/AG_LRECV (PROFIBUS) (页 8880)

用于 S7-300 的 DP（分布式 I/O）的指令 (S7-300, S7-400)

用于 S7300 DP 模式的指令 (S7-300, S7-400)

概述

下列指令可用于 S7300 的 DP 主站和 DP 从站模式：

指令 可用于： 含义

DP 主站 DP 从站

DP_SEND X X 用于发送数据

DP_RECV X X 用于接收数据

DP_DIAG X - 用于由 DP 主站启动的诊断功能

DP_CTRL X - 用于控制功能

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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应用

下图阐述了 DP_SEND 和 DP_RECV 指令在 DP 主站和 DP 从站上的用法。

图 4-53 DP 主站和 DP 从站使用 DP_SEND 和 DP_RECV 指令

DP_SEND (S7-300, S7-400)

DP_SEND (S7-300, S7-400)

说明  
DP_SEND 指令会将数据传送到 PROFIBUS CP。根据 PROFIBUS CP 的模式，DP_SEND 具有下

列含义： 
• 当在 DP 主站中使用时

该指令会将指定的 DP 输出区的数据传送到 PROFIBUS CP，用于分布式 I/O 系统的输出。

• 当在 DP 从站中使用时

该指令会将 DP 从站的输入数据传送到 PROFIBUS CP，用于传送到 DP 主站

选定的数据区可以是一个过程映像区、存储位区或数据块区。

当 PROFIBUS CP 可以接受整个 DP 数据区时，指示 DP_RECV FC 正确执行。

为启动 DP 主站，必须在调用序列之前只有一个 DP-SEND 或 DP-RECV 调用。 以下规则适用

于此第一个调用： 
如果 DP-SEND 用于初始化，则不接受传送数据区域并向从站发送“0”。 必须通过第二次块调

用才会接受要传送的用户数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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调用接口

DP_SEND

BOOL

BOOLWORD

ANY

WORD

CPLADDR

STATUS

ERROR

DONE

SEND

参见

DP_SEND 的参数 (页 8888)
参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8889)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DP_SEND 的参数 (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 DP_SEND 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CPLADDR INPUT WORD   模块起始地址

当组态 CP 时，在组态表中显示模块的起始地址。 
在此指定该地址。

SEND INPUT ANY
（仅下列类型允

许作为 
VARTYPE：
使用 低版本

为 V3 的 
DP_SEND： 
BYTE
使用版本高达 
V2.x 的 
P_SEND： 
BYTE、WORD
和 DWORD)

  指定地址和长度

DP 数据区的地址指向下列两个位置之一：

• PI 区
• 存储器位区

• 数据块区

必须为下列各项设置长度

• DP 主站： 1...21600
• DP 从站： 1...240

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1：新数据

该状态参数指示是否无错完成作业

。

对于与 ERROR 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8889)。
ERROR OUTPUT BOOL 0: -

1：错误

错误代码

对于与 DONE 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8889)
STATUS OUTPUT WORD   状态代码

对于与 DONE 和 ERROR 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8889)

参见

DP_SEND (页 8886)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 DONE、ERROR 和 STATUS (S7-300, S7-400)

条件代码

下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见引用的系统程序块说明中的输出参数 RET_VAL 
的相关信息。

可在 STEP 7 中查询使用了哪些系统程序块以及哪些系统程序块与错误评估相关。

表格 4-447 DP_SEND 条件代码

DONE ERROR STATUS 含义

0 0 8180H • 启动：

DP 服务已启动，尚不能接收数据。

• 正常运行

激活数据传送。

• 由于下列原因，DP 未启动：

– CP STOP 或
– “没有分配参数”(在此处出现，代替代码 0,1,8183H)。

1 0 0000H 无错误传送新数据。

0 1 8183H 没有组态或尚未在 PROFIBUS CP 上启动 DP 服务。

0 1 8184H 系统错误或非法参数类型。

0 1 8F22H 读取参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F23H 写入参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F24H 读取参数时发生区域错误。

0 1 8F25H 写入参数时发生区域错误。

0 1 8F28H 读取参数时发生队列错误。

0 1 8F29H 写入参数时发生队列错误。

0 1 8F30H 该参数位于具有写保护的第 1 个当前数据块中。

0 1 8F31H 该参数位于具有写保护的第 2 个当前数据块中。

0 1 8F32H 参数包含的 DB 编号太大。

0 1 8F33H DB 编号错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8F3AH 没有装载目标区域(DB)。
0 1 8F42H 从 I/O 区域中读取参数超时。

0 1 8F43H 将参数写入 I/O 区域超时。

0 1 8F44H 在访问路径中要读取的参数地址被禁用。

0 1 8F45H 在访问路径中要写入的参数地址被禁用。

0 1 8F7FH 内部错误，例如，非法 ANY 引用。

0 1 8090H 不存在拥有该地址的模块。

0 1 8091H 逻辑基址不是一个双字边界。

0 1 80A1H 将否定确认写入模块中。

0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

0 1 80B1H 要发送的数据字节的数目超出该服务的上限(适用于 DP 主站和 DP 从站模式)。
0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H 资源已占用（储存器）。

0 1 80C4H 通信错误（临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作业）。

0 1 80D2H 逻辑基址错误。

参见

DP_SEND (页 8886)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DP_RECV (S7-300, S7-400)

DP_RECV (S7-300, S7-400)

说明   
DP_RECV 指令通过 PROFIBUS 接收数据。 根据 PROFIBUS CP 的不同模式，DP_RECV 可能为

下列含义：

• 在 DP 主站中使用时

DP_RECV 从分布式 I/O 接收过程数据及状态信息，并将这些数据和信息输入到一个指定的 
DP 输入区。

• 在 DP 从站上使用时

DP_RECV 会接受由该指令中指定的 DP 数据区中的 DP 主站发送的输出数据。

为接收数据指定的数据区可以是过程映像区、位地址区或数据块区。

如果 PROFIBUS CP 可以传送整个 DP 数据输入区，则会指示无错执行。

请注意，如果为 DP 从站组态了输出数据，则必须在用户程序中成功地为该 DP 从站调用 
DP_RECV 指令一次以上。请阅读手册中的相关信息。

为启动 DP 主站，必须在调用序列之前只有一个 DP-SEND 或 DP-RECV 调用。 以下规则适用

于此第一个调用： 
• 如果 DP-RECV 用于初始化，则不会采用接收的数据。 必须通过第二次块调用才会接受要

接收的用户数据。

附加任务： 输入状态字节

DP_RECV 指令具有下列附加任务： 
• 更新 DP 状态字节 DPSTATUS。也就是说，DP_RECV 处理用于 DP 诊断的任务

如果没有组态接收数据，则必须使用长度 1 调用 DP_RECV，以更新 DPSTATUS 状态字节

（仅适用于 DP 主站）。

请阅读手册中的信息。

• 启用站列表（请参见 DP_DIAG (页 8897)）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8891



调用接口

DP_RECV

WORD

BYTE

BOOL

BOOL

ANY

WORD

CPLADDR

STATUS

ERROR

NDR

DPSTATUS

RECV

参见

DP_RECV 的参数 (页 8893)
参数 NDR、ERROR 和 STATUS (页 8894)
DPSTATUS - DP_RECV 参数 (页 8895)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DP_RECV 的参数 (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 DP_RECV 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CPLADDR INPUT WORD   模块起始地址 
当组态 CP 时，在组态表中显示模块的起始地址。 
在此指定该地址。 

RECV INPUT ANY
（仅下列类型允

许作为 
VARTYPE：
使用 低版本

为 V3 的 
DP_RECV： 
BYTE
使用版本高达 
V2.x 的 
DP_RECV： 
BYTE、WORD
和 DWORD)

  指定地址和长度

DP 数据区的地址指向下列两个位置之一：

• PI 区
• 存储器位区

• 数据块区

必须为下列各项设置长度：

• DP 主站： 1...2160
• DP 从站： 1...240
• DP 主站；只读取状态字节： 1
(参见 CP 手册)

NDR OUTPUT BOOL 0: -
1：接受的新

数据

该状态参数指示是否接受新数据

。

对于与 ERROR 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见参数 NDR、ERROR 和 STATUS (页 8894)。
ERROR OUTPUT BOOL 0: -

1：错误

错误代码

对于与 NDR 和 STATUS 参数一起使用时的含义，请

参见参数 NDR、ERROR 和 STATUS (页 8894)。 
STATUS OUTPUT WORD   状态代码

对于与 NDR 和 ERROR 参数一起使用时的含义，请

参见参数 NDR、ERROR 和 STATUS (页 8894)。
DPSTATUS OUTPUT 字节 关于编码，请

参见

DPSTATUS 下

的信息 

DP 状态代码

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

DP_RECV (页 8891)

参数 NDR、ERROR 和 STATUS (S7-300, S7-400)

条件代码

下表显示了由 NDR、ERROR 和 STATUS 参数构成的代码，其中的参数必须由用户程序进行评

估。

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见引用的系统程序块说明中的输出参数 RET_VAL 
的相关信息。

可在 STEP 7 中查询使用了哪些系统程序块以及哪些系统程序块与错误评估相关。

NDR ERROR STATUS 含义

0 0 8180H • 启动：

DP 服务已启动，尚不能接收数据。

• 正常运行

激活数据传送。

• 由于下列原因，DP 未启动：

– CP STOP 或
– “没有分配参数”(在此处出现，代替代码 0,1,8183H)。

1 0 0000H 无错接受新数据。

0 1 8183H 没有组态或尚未在 PROFIBUS CP 上启动 DP 服务。

0 1 8184H 系统错误或非法参数类型。

0 1 8F22H 读取参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F23H 写入参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F24H 读取参数时发生区域错误。

0 1 8F25H 写入参数时发生区域错误。

0 1 8F28H 读取参数时发生队列错误。

0 1 8F29H 写入参数时发生队列错误。

0 1 8F30H 该参数位于具有写保护的第 1 个当前数据块中。

0 1 8F31H 该参数位于具有写保护的第 2 个当前数据块中。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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NDR ERROR STATUS 含义

0 1 8F32H 参数包含的 DB 编号太大。

0 1 8F33H DB 编号错误。

0 1 8F3AH 没有装载目标区域(DB)。
0 1 8F42H 从 I/O 区域中读取参数超时。

0 1 8F43H 将参数写入 I/O 区域超时。

0 1 8F44H 在访问路径中要读取的参数地址被禁用。

0 1 8F45H 在访问路径中要写入的参数地址被禁用。

0 1 8F7FH 内部错误，例如，非法 ANY 引用。

0 1 8090H 不存在拥有该地址的模块。

0 1 8091H 逻辑基址不是一个双字边界。

0 1 80A0H 读取模块时的否定确认。

0 1 80B0H 该模块不能识别数据记录。

0 1 80B1H 要发送的数据字节的数目超出该服务的上限(适用于 DP 主站和 DP 从站模式)。
0 1 80C0H 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 未决的作业太多。

0 1 80C3H 资源已占用（储存器）。

0 1 80C4H 通信错误（临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作业）。

0 1 80D2H 逻辑基址错误。

参见

DP_RECV (页 8891)

DPSTATUS - DP_RECV 参数 (S7-300, S7-400)

DPSTATUS
DP 主站模式和 DP 从站模式的 DPSTATUS 输出参数的编码不同。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8895



DP 主站模式

0

7 6 4 3 15 02

表格 4-448 DP 主站模式中的 DPSTATUS 的位含义 

位 含义

7 没有使用

6 该位未设置。

请阅读手册中的信息。

5, 4 DP 主站的 DPSTATUS 的数值：

00 RUN
01 CLEAR
10 STOP (现在是 OFFLINE 模式)
11 OFFLINE
请阅读手册中的信息。

3 值 1： 周期性同步处于活动状态

2 值 0： 不存在新的诊断数据

数值 1： 评估可用的诊断列表；至少一个站有新的诊断数据。

1 值 0： 所有 DP 从站都处于数据传送阶段

数值 1： 评估站列表有效

0 DP 模式

值 0： DP 主站模式

当没有设置该位时，其他位只具有指定的含义。

DP 从站模式

1

7 6 4 3 15 02

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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表格 4-449 DP 从站模式中的 DPSTATUS 的位含义

位 含义

7-5 没有使用

4 该位未设置。

请阅读手册中的信息。

3 该位未设置。

请阅读手册中的信息。

2 值 1： DP 主站 1 处于 CLEAR 模式。 DP 从站在用于输出的 DP 数据中接收数值 0。 这对已发送的发送

数据没有影响。

1 值 1： 还未完成组态/参数分配。

0 值 1： DP 从站模式：

当设置该位时，其他位只具有指定的含义。

说明

请注意，在设置返回参数 NDR=1 之前，禁止计算 DPSTATUS。

参见

DP_RECV (页 8891)

DP_DIAG (S7-300, S7-400)

DP_DIAG (S7-300, S7-400)

说明 
DP_DIAG 指令用于请求诊断信息。 可以使用下列作业类型：

• 请求 DP 站列表

• 请求 DP 诊断列表；

• 请求 DP 单个状态；

• 非周期性地读取 DP 从站的输入/输出数据

• 读取较早的 DP 单个诊断信息

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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• 读取 DP 状态。

• 读取用于 PLC/CP 停止的 DP 模式

• 读取 DP 从站的当前状态。

通过指定一个站地址，还可以为一个指定的从站请求诊断数据。

为了将诊断数据传送到 CPU，应该在 CPU 中保留一个内存区域，然后在调用中指定该区域。 
该内存区域可以是一个数据块区或一个位存储区。 还可以在作业中指定可用内存区域的

大长度。

说明

DP_DIAG 指令只有在 DP 主站模式下才有实际用途。

例外

只要运行着该指令，就不能为该指令提供新的作业数据。

例外情况： 请求 DP 站列表或 DP 诊断列表时。

调用接口

DP_DIAG

WORD

BYTE

BOOL

BOOL

BYTE

WORD

CPLADDR

STATUS

ERROR

NDR

DIAGLNG

DTYPE

ANY

BYTE

DIAG

STATION

参见

DP_DIAG 的参数 (页 8899)
DP_DIAG 的作业类型 (页 8901)
诊断数据的环形缓冲区 - DP_DIAG (页 8903)
参数 NDR、ERROR 和 STATUS (页 8903)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DP_DIAG 的参数 (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 DP_DIAG 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CPLADDR INPUT WORD   模块起始地址 
当组态 CP 时，在组态表中显示模块的起始地

址。 在此指定该地址。 
DTYPE INPUT BYTE 0: 站列表

1： 站列表

2： 当前诊断信息

3： 原诊断信息

4： 读取

状态

5： 读取

 CPU 的 STOP 状态

6： 读取

 CP 的 STOP 状态

7： 读取输入数据

（非周期地）

8： 读取输出数据

（非周期地）

10： 读取 DP 从站的

当前状态

诊断类型

站 INPUT BYTE   DP 从站的站地址

DIAG INPUT ANY
（仅下列类型

允许作为 
VARTYPE：
BYTE、
WORD 和

DWORD)

长度必须设置在 1 至

240 之间

指定地址和长度

数据区地址。 引用下列选项：

• PI 区
• 存储器位区

• 数据块区

 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

NDR OUTPUT BOOL 0: -
1：新数据

该参数指示是否已接受新数据。

对于与 ERROR 和 STATUS 参数一起使用时的含

义，请参见参数 NDR、ERROR 和 STATUS 
(页 8903)

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1：错误

故障代码

对于与 NDR 和 STATUS 参数一起使用时的含

义，请参见参数 NDR、ERROR 和 STATUS 
(页 8903)。

STATUS OUTPUT WORD 参见列表 状态代码

对于与 NDR 和 ERROR 参数一起使用时的含

义，请参见参数 NDR、ERROR 和 STATUS 
(页 8903)。

DIAGLNG OUTPUT BYTE 参见列表 这包含通过 PROFIBUS CP 可以使用的数据的

实际长度(单位为字节)，与在 DIAG 参数中指

定的缓冲区大小无关。

以下说明适用于具有 DTYPE 4、5 和 6 的作业

类型

此时，DIAGLNG 的值总是“1”。 DIAG 参数中

返回的值因而与评估无关。 在此情况下，相

关值包含在 STATUS 参数中。

参见

DP_DIAG (页 8897)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DP_DIAG 的作业类型 (S7-300, S7-400)

作业类型

下列关于 DTYPE、SATION 和 DIAGLNG 规范的概述显示了允许使用或有效的条目。

表格 4-450 DP_DIAG 的作业类型

DTYPE 对应的

作业

参数

站

DIAGLNG 确认代码

(包含在 STATUS 参数中，如表“DP_DIAG 代码”所示)
0 读取 DP 站列

表

--- - 忽略 - 通过 DP 站列表，可以在用户程序中获取有关状态和 
DP 从站可用性的信息。DP 站列表中的信息与通过组

态分配给 DP 主站的所有 DP 从站相关。

1 读取 DP 诊断列

表

--- - 忽略 - DP 诊断列表提示 CPU 关于 DP 从站的新诊断数据信

息。

2 读取当前 DP 单
个诊断数据

1...126 >=6 当前 DP 单个诊断数据会将 DP 从站的当前诊断数据告

知给 CPU 程序。 
3 读取较早的 DP

单个诊断信息

1...126 >=6 较早的 DP 单个诊断数据会将 DP 从站较早的诊断数据

告知给 CPU 程序。该数据存储在 PROFIBUS CP 上，并

根据环形缓冲区的“后进先出”原理读取。 
环形缓冲区的结构在下文中解释。

如果 DP 从站诊断数据频繁地改变，那么可在 DP 主站

的 CPU 程序中使用该功能获取和评估 DP 从站的诊断

数据。 
4 读取由 DP‐

CTRL 作业 
(CTYPE=4) 请
求的运行状态

  =1 通过该作业，可读取之前由 DPCTRL 作业 (CTYPE=4) 
设置的 DP 运行状态。

注：读出的运行状态与当前的运行状态不一定匹配。

可能的工作状态如下：

• RUN
• CLEAR
• STOP（映射为 OFFLINE 状态）*)

• OFFLINE

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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DTYPE 对应的

作业

参数

站

DIAGLNG 确认代码

(包含在 STATUS 参数中，如表“DP_DIAG 代码”所示)
5 读取用于 CPU 

STOP 的 DP 状

态

  =1 通过该作业，可以查找当 CPU 变为 STOP 模式时，

PROFIBUS CP 改变到的 DP 状态：

• RUN
• CLEAR
• STOP（映射为 OFFLINE 状态）*)

• OFFLINE
缺省情况下，当 CPU 变为 STOP 模式时，PROFIBUS 
CP 改变到 DP 状态 CLEAR。

6 读取 CP STOP
的 DP 状态

  =1 通过该作业，可以查找当 CP 变为 STOP 模式时，

PROFIBUS CP 改变到的 DP 状态：

• STOP（映射为 OFFLINE 状态）*)

• OFFLINE
缺省情况下，当 CP 变为 STOP 模式时，PROFIBUS CP
改变到 DP 状态 OFFLINE。

7 读输入数据 1...126 >=1 通过该作业，DP 主站(等级 2)读取 DP 从站的输入数

据。该功能也称为共享输入。

8 读取输出数据 1...126 >=1 通过该作业，DP 主站(等级 2)读取 DP 从站的输出数

据。该功能也称为共享输出。

10 读取 DP 从站

的当前状态

1...126 >=0 通过该作业，可以读取 DP 从站的当前状态。可能的状

态如下：

• DP 主站与 DP 从站周期性地交换数据。

• DP 主站周期性地读取 DP 从站的输入数据。

• DP 主站周期性地读取 DP 从站的输出数据。

• DP 主站当前没有周期性地处理该 DP 从站。

*) 新的模块（自模块类型 DA02 起）不再支持 STOP 状态。

参见

DP_DIAG (页 8897)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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诊断数据的环形缓冲区 - DP_DIAG (S7-300, S7-400)

用于诊断数据的环形缓冲区

下图阐述了如何使用"读取较早的 DP 单个诊断数据"功能来读取诊断数据。 第一次访问读取

较早诊断数据中的 新数据。

图 4-54 用于诊断数据的环形缓冲区

读取当前诊断数据后，读指针复位到下一个 新的诊断数据。

参见

DP_DIAG (页 8897)

参数 NDR、ERROR 和 STATUS (S7-300, S7-400)

条件代码

下表显示了由 NDR、ERROR 和 STATUS 参数构成的代码，其中的参数必须由用户程序进行评

估。

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见引用的系统程序块说明中的输出参数 RET_VAL 
的相关信息。

可在 STEP 7 中查询使用了哪些系统程序块以及哪些系统程序块与错误评估相关。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8903



表格 4-451 DP_DIAG 代码

NDR ERROR STATUS DTYPE
的可能值

含义

0 0 8181H 2-10 激活作业。

由于下列原因，DP 主站不启动： 
• CP STOP 或
• 无参数分配

(此处不是代码 0,1,8183H！)
0 0 8182H 0 触发作业无意义。

由于下列原因，DP 主站不启动： 
• CP STOP 或
• 无参数分配

(此处不是代码 0,1,8183H！)
0 0 8182H 1 不存在新的诊断数据。

由于下列原因，DP 主站不启动： 
• CP STOP 或
• 无参数分配

(此处不是代码 0,1,8183H！)
1 0 0000H 0, 1 

和 4-9
无错完成作业。

注：

对于 DTYPE 2、3 和 10，通过不为“0”的状态代码指示无错执行情况。 
以下提供了无错执行时，相应范围的具体状态代码：

82XXH
如果执行出错，您将收到如下范围的状态代码：

80XXH、83XXH、8FXXH
1 0 8222H 7,8 无错完成作业。

所读取的 DP 从站数据的长度与 DP 主站根据 CP 数据库中 DP 从站的模

块列表预计的数据长度不同。

1 0 8227H 7,8 无错完成作业。

消息： 不存在数据。

1 0 8231H 4,5,6 无错完成作业。

消息： DP 状态已经是"RUN"模式

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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NDR ERROR STATUS DTYPE
的可能值

含义

1 0 8232H 4,5,6 无错完成作业。

消息： DP 状态已经是"CLEAR"模式

1 0 8233H 4,5,6 无错完成作业。

消息： DP 状态已经是"STOP"模式

STOP 状态现在是 OFFLINE 状态(此处代码为 8234H)。
请阅读手册中的信息。

1 0 8234H 4,5,6 无错完成作业。

消息：DP 状态已处于

“OFFLINE”模式

1 0 823AH 2,3,7,8 无错完成作业。

消息： 读取 241 或 242 字节的数据。 可使用 240 字节的数据。

1 0 8241H 2,3,10 无错完成作业。

消息： 没有组态指定的 DP 从站。

1 0 8243H 2,3,10 无错完成作业。

消息： CP 数据库中 DP 从站的模块列表只包含空模块。

1 0 8245H 2,3,10 无错完成作业。

消息： DP 从站处于"周期性地读取输入数据"模式。

1 0 8246H 2,3,10 无错完成作业。

消息：DP 从站处于

“周期性地读取输出数据”模式。

1 0 8248H 2,3,10 无错完成作业。

注意：如果没有需要发信号指示的特殊情况，这是已命名的诊断类型

的默认代码。

1 0 8249H 2,3,10 无错完成作业。

消息： 由于 DP 模式发生变化(例如，CP 模式选择器设置为 STOP)，取

消激活 DP 从站。

1 0 824AH 2,3,10 无错完成作业。

消息： 由于 CPU 程序中的 DP_CTRL 作业，取消激活 DP 从站。

0 1 8090H 0-10 模块的逻辑基址无效

0 1 80B0H 0-10 该模块不能识别数据记录或正由 RUN 模式变为 STOP 模式。

0 1 80B1H 0-10 所指定的数据记录长度错误

0 1 80C0H 0-10 不能读取数据记录

0 1 80C1H 0-10 当前正在处理所指定的数据记录

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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NDR ERROR STATUS DTYPE
的可能值

含义

0 1 80C2H 0-10 未决的作业太多

0 1 80C3H 0-8 已占用的资源(内存)
0 1 80C4H 0-10 通信错误

0 1 80D2H 0-10 错误的逻辑基址

0 1 8183H 0-10 没有组态 DP 主站。

0 1 8184H 0-8 系统错误或非法参数类型。

0 1 8311H >=2 DTYPE 参数超出数值范围。

0 1 8313H 2,3,7,8,1
0

STATION 参数超出数值范围。

0 1 8321H >=2 DP 从站没有提供任何有效数据。

0 1 8326H 7,8 DP 从站拥有 242 字节以上的数据。 PROFIBUS CP 多支持 242 个字

节。

0 1 8335H 7,8 PROFIBUS CP 所处的 PROFIBUS 状态： "站没有位于环中"。
0 1 8341H 2,3,7,8,1

0
没有组态指定的从站。

0 1 8342H 7,8 不能到达在 STATION 参数中指定 PROFIBUS 地址的 DP 从站。 
0 1 8349H 7,8 DP 主站处于 OFFLINE 模式。

0 1 8F22H 0-10 读取参数时发生区域长度错误(例如，DB 太短)
0 1 8F23H 0-10 写入参数时发生区域长度错误(例如，DB 太短)
0 1 8F24H 0-10 读取参数时发生区域错误

0 1 8F25H 0-10 写入参数时发生区域错误

0 1 8F28H 0-10 读取参数时发生定位错误

0 1 8F29H 0-10 写入参数时发生对准错误

0 1 8F30H 0-10 该参数位于具有写保护的第 1 个当前数据块中。

0 1 8F31H 0-10 该参数位于具有写保护的第 2 个当前数据块中。

0 1 8F32H 0-10 参数中的 DB 号过高

0 1 8F33H 0-10 DB 编号错误

0 1 8F3AH 0-10 没有装载区域(DB)
0 1 8F42H 0-10 从 I/O 区域中读取参数超时

0 1 8F43H 0-10 将参数写入到 I/O 区域超时

0 1 8F44H 0-10 在访问路径中锁定要读取的参数地址

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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NDR ERROR STATUS DTYPE
的可能值

含义

0 1 8F45H 0-10 在访问路径中要写入的参数地址被禁用

0 1 8F7FH 0-10 内部错误，例如，非法 ANY 引用

参见

DP_DIAG (页 8897)

DP_CTRL (S7-300, S7-400)

DP_CTRL (S7-300, S7-400)

说明 
DP_CTRL 指令会将控制作业传送到 PROFIBUS CP。可以指定一个作业域（CONTROL 参数），

用来更详细地指定控制作业。

可以使用下列作业类型：

• 周期/非周期全局控制；

• 删除较早的诊断数据；

• 设置当前 DP 模式；

• 设置 PLC/CP STOP 的 DP 模式；

• 周期性地读取输入/输出数据；

• 设置 DP 从站的操作模式。

对于在此列出的作业类型，有一些限制(请参见模块手册中的信息)，

说明

DP_CTRL 指令只有在 DP 主站模式下才有实际用途。

连接器

只要运行着该指令，就不能为该指令提供新的作业数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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调用接口

DP_CTRL

WORD

BOOL

BOOL

ANY

WORD

CPLADDR

STATUS

ERROR

DONE

CONTROL

参见

DP_CTRL 的参数 (页 8908)
DP_CTRL 的作业类型 (页 8910)
命令模式和组选择 - DP_CTRL (页 8914)
参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8915)

DP_CTRL 的参数 (S7-300, S7-400)

形式参数的说明

下表对 DP_CTRL 指令的所有形式参数进行了说明：

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CPLADDR INPUT WORD   模块起始地址 
当组态 CP 时，在组态表中显示模块的起始地址。 
在此指定该地址。

CONTROL INPUT ANY
（仅下列类型

允许作为 
VARTYPE：
BYTE、
WORD 和

DWORD)

长度必须设置在

1 至 240 之间

指定 CONTROL 作业域的地址和长度

数据区地址。 引用下列选项：

• PI 区
• 存储器位区

• 数据块区

长度必须不少于参数数目。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1：无错执行作

业。

指示是否无错发送和完成作业。

对于与 ERROR 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见 参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8915) 
ERROR OUTPUT BOOL 0: -

1：错误

错误代码

对于与 DONE 和 STATUS 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8915) 
STATUS OUTPUT WORD 参见下表'返回代

码'
状态代码

对于与 DONE 和 ERROR 参数一起使用时的含义，

请参见参数 DONE、ERROR 和 STATUS (页 8915) 

CONTROL 作业域的结构

控制作业具有下列结构：

作业域实例

对于如下所示的作业域，会为组 4 和组 5 发送没有自动清除选项的周期性全局控制作业 SYNC 
和 UNFREEZE。

Byte 0      01H

Byte 2      18H

Byte 3      00H

Byte 1      24H

CTYPE

DB 14

Autoclear

Group Select

Command Mode

ANY 指针中的长度必须至少为 4 (在实例中，已经选择 30)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参见

DP_CTRL (页 8907)

DP_CTRL 的作业类型 (S7-300, S7-400)

作业类型

根据 CTYPE 规范以及作业域中的信息，在下列概述中显示作业允许或可行的规范。

CTYPE 对应的作业 作业域中的参数 说明

名称 数量

0 触发全局控制 第 1 个字节：

命令模式

第 2 个字节：

组选择

(参见本表后的内

容。)

2 将一个单个全局控制作业发送到通过组选择选定的

DP 从站。 命令模式参数指定下列全局控制作业：

• SYNC
• UNSYNC
• FREEZE
• UNFREEZE
• CLEAR - 不支持(请阅读手册中的信息)
可以在命令模式参数中指定多个作业。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CTYPE 对应的作业 作业域中的参数 说明

1*) 触发周期全局控

制

第 1 个字节：

命令模式

第 2 个字节：

组选择

第 3 个字节：

自动清除

(参见本表后

的内容。)

3 在 PROFIBUS CP 上触发将周期性全局控制作业发

送到通过组选择选定的 DP 从站。 
只能通过 SYNC 全局控制作业评估自动清除参

数。 如果选定组中至少有一个 DP 从站未处于数据

传输阶段，且自动清除参数被设置为 1，则会激活 
CLEAR 模式。即，DP 从站的输出数据被设置为

“0”。
可以在命令模式参数中激活下列全局作业：

• SYNC
• FREEZE
• CLEAR (CLEAR 位 = 1) - 不支持(请阅读手册中的

信息)
或取消激活：

• UNSYNC
• UNFREEZE
• UNCLEAR (CLEAR 位 = 0)
可以在命令模式参数中指定多个作业。

只能由另一个全局控制作业(周期性或非周期性)终
止一个激活的周期性全局控制作业。

要终止在命令模式中设置的作业，必须取消该作

业。 例如，由一个 UNSYNC 作业

取消 SYNC 作业。

3 删除较早的 DP
单个诊断数据

1. 字节)。
从站地址 1..126 
127 = 所有从站 

1 为一个或所有 DP 从站删除存储在 PROFIBUS CP 上

的较早诊断数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CTYPE 对应的作业 作业域中的参数 说明

4 设置当前 DP 的模

式

1. 字节)。
RUN = 00H

CLEAR = 01H

OFFLINE = 03H

带 AUTOCLEAR 的 
RUN = 04H

不带 AUTOCLEAR 
的 RUN = 04H

1 通过该作业，可将 DP 模式设置为以下模式：

• RUN
• CLEAR
• OFFLINE
AUTOCLEAR 参数表示，在满足以下条件时，1 类 
DP 主站将自动切换到 CLEAR 状态： 至少有一个需

要与 1 类 DP 主站进行数据交换的 DP 从站，未处

于数据传送阶段。 
不带 AUTOCLEAR 参数的 RUN 将复位 
AUTOCLEAR。
注：

较新型的模块（自模块类型 DA02 起）不再支持 
STOP = 02H 模式。 STOP = 02H 将映射为 OFFLINE 
模式。

5 设置 CPU STOP
的 DP 模式

1. 字节)。
RUN = 00H

CLEAR = 01H

OFFLINE = 03H

1 该作业指定当 CPU 变为 STOP 模式时，PRFOIBUS 
CP 变为哪个 DP 模式。

• RUN
• CLEAR
• OFFLINE
缺省情况下，当 CPU 变为 STOP 模式时，

PROFIBUS CP 改变到 DP 状态 CLEAR。
当 CP 模式在 RUN --> STOP --> RUN 变化期间，保

持设置的模式。

注：

较新型的模块（自模块类型 DA02 起）不再支持 
STOP = 02H 模式。 STOP = 02H 将映射为 OFFLINE 
模式。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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CTYPE 对应的作业 作业域中的参数 说明

6 设置 CP STOP 停

止的 DP 模式

1. 字节)。
OFFLINE=03H

1 该作业指定当 CP 变为 STOP 时，PRFOIBUS CP 变

为哪个 DP 模式。

• OFFLINE
缺省情况下，当 CP 变为 STOP 模式时，

PROFIBUS CP 改变到 DP 状态 OFFLINE。
当 CP 模式在 RUN --> STOP --> RUN 变化期间，保

持设置的模式。

注：

较新型的模块（自模块类型 DA02 起）不再支持 
STOP = 02H 模式。 STOP = 02H 将映射为 OFFLINE 
模式。

7 *) 周期性地读取输

入数据(DP 主站

等级 2)

1. 字节：

从站地址 1 至 125
1 不支持该作业。

请阅读手册中的信息。

8 *) 周期性地读取输

出数据(DP 主站

等级 2)

1. 字节：

从站地址 1 至 125
1 不支持该作业。

请阅读手册中的信息。

9 由 DP 主站(等级

1、等级 2)终止

循环处理 DP 从

站。

1. 字节：

从站地址 1 至 125
1 该作业终止周期性地读取，一个已寻址 DP 从站的

输入数据或输出数据或数据传送(DP 主站等级 1)。
因此，DP 从站不再由作为 DP 主站(等级 2)的
PROFIBUS CP 进行处理。

这将取消激活 DP 从站。

10 启动周期性地处

理作为 DP 主站

(等级 1)

1. 字节：

从站地址 1 至 125
1 作为 DP 主站(等级 1)的 PROFIBUS CP 将参数分配

给已寻址的 DP 从站，并启动将周期数据传送(写入

到输出/读取输入)。
这将激活 DP 从站。

*) 新型的模块（自模块类型 DA02 起）不再支持此 CTYPE。

参见

DP_CTRL (页 8907)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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命令模式和组选择 - DP_CTRL (S7-300, S7-400)

命令模式的结构

在命令模式参数中，为周期和非周期全局控制作业指定输入和输出数据的模式。

含义如下：

1 = 已激活

0 = 未激活

7 6 4 3 15 02

组选择的结构

在组选择参数中，指定由在命令模式参数中指定的控制作业来寻址的组。 组选择参数占用

控制作业中的第二个字节。 每个位定义一个可能的 DP 从站组。

含义如下：

1 = 已分配

0 = 未分配

1

7 6 4 3 15 02

7 6 4 35 28

参见

DP_CTRL (页 8907)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 DONE、ERROR 和 STATUS (S7-300, S7-400)

条件代码

下表给出了必须由用户程序评估的 DONE、ERROR 和 STATUS 参数组成的返回代码。

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见引用的系统程序块说明中的输出参数 RET_VAL 
的相关信息。

可在 STEP 7 中查询使用了哪些系统程序块以及哪些系统程序块与错误评估相关。

表格 4-452 DP_CTRL 条件代码

DONE ERROR STATUS CTYPE 可能

的数值

含义

0 0 8181H 0..10 激活作业。

由于下列原因，DP 主站不启动： 
• CP STOP 或
• “无参数分配”

注：

将显示在此处描述的代码，而不是稍后介绍的以下某个代码：

0，1，8183H

0，1，8333 H 
0，1，8334H

1 0 0000H 0..10 无错完成作业。

1 0 8214H 0,1 无错完成作业。

消息： 将周期全局控制作业作为非周期全局控制作业发送

1 0 8215H 0,1 无错完成作业。

全部取消激活在选定组中寻址的从站。 
1 0 8219H 0,1 无错完成作业。

尝试重新发送一个已经激活的周期全局控制。 全局控制继续保持

不变。

1 0 8228H 0,1 无错完成作业。

消息： 在选定组中寻址的 DP 从站没有任何输入模块。

1 0 8229H 0,1 无错完成作业。

消息： 在选定组中寻址的 DP 从站没有任何输出模块。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS CTYPE 可能

的数值

含义

1 0 8231H 4,5,6 无错完成作业。

消息： DP 状态已经是"RUN"模式

1 0 8232H 4,5,6 无错完成作业。

消息： DP 状态已经是"CLEAR"模式

1 0 8233H 4,5,6 无错完成作业。

消息： DP 状态已经是"STOP"模式

1 0 8234H 4,5,6 无错完成作业。

消息： DP 状态已经是"OFFLINE"模式

1 0 8235H 4 无错完成作业。

消息： DP 状态已经是带激活 AUTOCLEAR 的"RUN"模式

1 0 8236H 4 无错完成作业。

消息： DP 状态已经是取消激活 AUTOCLEAR 的"RUN"模式

1 0 8241H 7-10 无错完成作业。

消息： 没有组态指定的 DP 从站。

1 0 8243H 7-10 无错完成作业。

消息： 由于 CP 数据库中 DP 从站的模块列表只包含空模块，因此

已经取消激活该 DP 从站。

1 0 8245H 7-10 无错完成作业。

消息： DP 从站已经处于"周期性地读取输入数据"模式。

1 0 8246H 7-10 无错完成作业。

消息： DP 从站已经位于"周期性地读取输出数据"模式。

1 0 8248H 7-10 无错完成作业。

消息： CP 数据库中 DP 从站的模块列表包含输入、输出或输入/输
出模块。

1 0 8249H 7-10 无错完成作业。

消息： 由于改变了 DP 模式，将取消激活该从站。

1 0 824AH 7-10 无错完成作业。

消息： 由于 CPU 程序中存在 DP_CTRL 作业，因此已取消激活 DP 从
站。

0 1 8090H 0..10 不存在拥有该地址的模块。

0 1 8091H 0..10 逻辑地址不是一个双字边界。

0 1 80B0H 0..10 该模块不能识别数据记录。

0 1 80B1H 0..10 所指定的数据记录长度错误。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS CTYPE 可能

的数值

含义

0 1 80C0H 0..10 无法读取数据记录。

0 1 80C1H 0..10 当前正在处理所指定的数据记录。

0 1 80C2H 0..10 未决的作业太多。

0 1 80C3H   资源已占用（储存器）。

0 1 8183H 0..10 未组态 DP 主站...
注：

如果 DP 主站处于“STOP”状态，那么也会输出状态 8181 H。

0 1 8184H   系统错误或非法的参数类型...
0 1 8311H 0..10 CTYPE 参数超出数值范围

0 1 8312H 0..10 CONTROL 参数中的区域长度太短。

0 1 8313H 3,7,8,9, 10 从站地址参数超出数值范围。

0 1 8315H 0,1 取消激活在全局控制中指定组的所有 DP 从站(总是发生在有空组

时)。
0 1 8317H 8 所组态输出数据的长度大于 DP 从站所组态的接收区。 

不能激活从站"读取输出数据"模式。 
0 1 8318H 0,1,4,5,6 作业数据域中第 1 个字节中的参数超出数值范围。 通过 GLOBAL 

CONTROL， CLEAR 与 SYNC 一起使用，或将设置了 CLEAR 的

GLOBAL CONTROL 发送至组 0。
0 1 831AH 0,1 至少一个 DP 从站不能处理 FREEZE。
0 1 831BH 0,1 至少一个 DP 从站不能处理 SYNC。
0 1 8333H 0,1 在 DP "STOP"模式下禁止使用该作业。

注：

如果未组态 DP 主站，那么也会输出状态 8181 H。

0 1 8334H 0, 1 在 DP "OFFLINE"模式下禁止使用该作业。

注：

如果未组态 DP 主站，那么也会输出状态 8181 H。

0 1 8335H 0, 1 PROFIBUS CP 所处的 PROFIBUS 状态： "站没有位于环中"。
0 1 8339H 0, 1 选定组中至少一个 DP 从站没有处于数据传送阶段。

0 1 833CH 1 禁止在“PLC <-> CP 自由运行”模式下

使用周期性全局控制。 在 CP 3425 上不发生该错误，因为该 CP 不

能使用该模式(数据传送始终使用 PBUS 数据记录)。
0 1 8341H 7-10 没有组态指定的 DP 从站。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS CTYPE 可能

的数值

含义

0 1 8183H 0..10 没有组态 DP 主站。

0 1 8184H - 系统错误或非法参数类型。

0 1 8F22H 0..10 读取参数时发生区域长度错误（例如，DB 太短）。

0 1 8F23H 0..10 写入参数时发生区域长度错误。

0 1 8F24H 0..10 读取参数时发生区域错误。

0 1 8F25H 0..10 写入参数时发生区域错误。

0 1 8F28H 0..10 读取参数时发生队列错误。

0 1 8F29H 0..10 写入参数时发生队列错误。

0 1 8F30H 0..10 该参数位于具有写保护的第一个当前数据块中。

0 1 8F31H 0..10 该参数位于具有写保护的第二个当前数据块中。

0 1 8F32H 0..10 参数包含的 DB 编号太大。

0 1 8F33H 0..10 DB 编号错误。

0 1 8F3AH 0..10 没有装载区域(DB)。
0 1 8F42H 0..10 从 I/O 区域中读取参数超时。

0 1 8F43H 0..10 将参数写入到 I/O 区域超时。

0 1 8F44H 0..10 阻止在指令执行期间对要读取的参数进行访问。

0 1 8F45H 0..10 阻止在指令执行期间对要写入的参数进行访问。

0 1 8F7FH 0..10 内部错误，例如，非法 ANY 引用。

0 1 80C4H 0..10 通信错误（临时发生，通常建议在用户程序中重复执行该作业）。

0 1 80D2H 0..10 逻辑基址错误。

参见

DP_CTRL (页 8907)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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SIMATIC NET CM/CP (S7-300, S7-400)

S7-1500 CM/CP (S7-300, S7-400)

工业以太网 (S7-300, S7-400)

用于 FTP 服务的指令 (S7-300, S7-400)

用于 FTP 服务的 FTP_CMD

FTP_CMD 概述

含义

通过 FTP_CMD 指令，可以建立 FTP 连接，并从 FTP 服务器传送文件或将文件传送到 FTP 服
务器。

说明

块版本

在工作站中，V2.x 版的 FTP_CMD 必须结合 CPU V2.x 和 CP V2.x 一起使用。

只要工作站采用 CPU V1.x 或 CP V1.x，就必须在旧版 V1.x（例如 V1.4）中使用 FTP_CMD。
为此，需将“SIMATIC NET CP”库的版本更改为 V3.4。之后，便可以选择旧版的块。

可以通过 FTP 或 FTPS（安全 SSL 连接）传送数据。

说明

FTPS：比较证书

FTPS 需要对 FTP 服务器和 FTP 客户端之间的证书进行比较。如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项
目外组态 FTP 服务器，则需要导入 FTP 服务器的证书。将 FTP 服务器的证书作为受信任证书

导入证书管理器。

工作原理

FTP_CMD 指令引用指定了 FTP 命令的作业块 (ARG)。根据 FTP 命令 (CMD) 的类型，此作业

块使用不同的数据结构执行参数分配。这些不同的结构可以使用适当的数据类型 (UDT)。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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下图显示了调用结构：

作业块

以下数据结构用于作业块：

• 连接建立

基于以下访问类型的连接建立可使用不同数据结构：

– FTP_CONNECT_IPV4：基于 IPv4 通过 IP 地址建立连接

– FTP_CONNECT_IPV6：基于 IPv6 通过 IP 地址建立连接

– FTP_CONNECT_NAME：通过服务器名称 (DNS) 建立连接

• 数据传送

有两种不同的数据结构可用于实现数据传送：

– FTP_FILENAME：用于访问整个文件的数据结构

– FTP_FILENAME_PART：用于读取数据区的数据结构

File_DB 中的数据传送

数据传送通过包含作业数据报头和用户数据区域的数据块实现。该数据块在作业缓冲区中加

以指定。

CPU 组态要求

使用以下设置启用 FTP 访问：

• 针对所有用作文件 DB 的数据块，禁用“优化块访问”(Optimized block access) 属性。

• 仅当使用 CPU V1.x 和 CP V1.1.x 时：

在“属性 > 常规 > 保护”(Properties > General > Protection) 下的 CPU 组态数据中，禁用

“禁用 PUT/GET 通信”(Disable PUT/GET communication) 选项（必须释放 PUT/GET）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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有效性

FTP_CMD 指令可与以下模块类型一起使用：

• CP 1543-1

调用接口

FBD 表达式的调用接口

参见

输出参数和状态信息 FTP_CMD (页 8929)
输入参数 - FTP_CMD (页 8921)
用于 FTP 服务的数据块(文件 DB) - FTP 客户端模式 (页 8933)

输入参数 - FTP_CMD

输入参数的说明

将以下输入参数提供给 FTP_CMD 指令：

表格 4-453 FTP_CMD 指令的形式参数 - 输入参数

参数 声明 数据类型 存储区 含义/说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 在上升沿启动发送作业。

ID * INPUT INT 1, 2 ... 64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。 该参数可识

别所用的连接。 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 含义/说明

CMD * INPUT BYTE 请参见下表“命

令”。

调用该指令时要执行的 FTP 命令。 可在此

表后找到 FTP 命令类型的值范围。

注意：

此处指定的 FTP 命令必须与作业块中指定

的命令相同（ARG 参数）。

如果 CP 固件不支持命令，则输出一条带

STATUS = 8F6BH 的出错消息。

ARG * INPUT VARIANT 请参见下表“命

令”。

作业块

引用具有适合于 FTP 命令的执行参数的数

据区。

根据不同的 FTP 命令，使用特定的数据类

型 (UDT)。 这些 UDT 如下所示。

此处指定的指针不允许使用 ANY 数据类

型！

* 输入参数“ID”和“CMD”的值将覆盖输入参数“ARG”的值。

“CMD”参数中的 FTP 命令

下表显示了“CMD”参数命令的含义以及提供给作业块所用的 UDT。

表格 4-454 命令类型

CMD（命令类型） 相关作业块/UDT 含义/处理

0 (NOOP)  * 被调用的 FC 不执行任何动作。 当提供这些参数时，按如下规

定设置状态代码：

DONE=1; ERROR=0; STATUS=0
1 (CONNECT) FTP_CONNECT_IPV4 

FTP_CONNECT_IPV6
FTP_CONNECT_NAME

建立 FTP 连接

通过该命令，FTP 客户端将与 FTP 服务器建立 FTP 连接(端口 
21)。
在此处为所有其他 FTP 命令指定的连接 ID 下，该连接可用。 
然后与为该用户指定的 FTP 服务器交换数据。

2 (STORE) FTP_FILENAME 该函数调用将一个数据块(文件 DB)从 FTP 客户端(S7-CPU)传送

到 FTP 服务器。 
注意： 如果该文件(文件 DB)已经存在于 FTP 服务器上，则该

文件将被覆盖。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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CMD（命令类型） 相关作业块/UDT 含义/处理

3 (RETRIEVE) FTP_FILENAME
 

该函数调用将文件从 FTP 服务器传送到 FTP 客户端(S7-CPU)。 
注意： 如果 FTP 客户端上的数据块(文件 DB)已经包含一个文

件，则该文件被覆盖。

4 (DELETE) FTP_FILENAME 通过该函数调用，删除 FTP 服务器上的文件。

5 (QUIT)  * 通过该函数调用，建立使用 ID 选定的 FTP 连接。

6 (APPEND) FTP_FILENAME 与“STORE”类似，“APPEND”命令将文件保存在 FTP 服务器上。 
但是，对于“APPEND”命令，不会覆盖 FTP 服务器上的文件。 为
现有文件添加新内容。

如果 FTP 服务器上不包含该文件(文件 DB)，则创建该文件。

7 (RETR_PART) FTP_FILENAME_PART 使用“RETR_PART”命令(检索部分)，可以从 FTP 服务器请求文件

的一部分。 
如果涉及非常大的文件，则该命令允许仅限于读取当前要求的

部分。

为此，需要获知文件的结构。 
在 FB40 中，使用“OFFSET”和“LEN”两个参数输入所要求的文件

部分。

* 对于命令类型 0 (NOOP) 和 5 (QUIT)，必须指定可自由选择的作业块 (UDT)。 不进行评估。

参见

FTP_CMD 概述 (页 8919)

FTP_CMD 的作业块

含义

为 FTP_CMD 指令提供使用 ARG 参数的作业块。结构取决于 FTP 命令类型。通过使用默认数

据类型 (UDT)，该指令可识别作业块类型。您将在下文中找到下列作业块的相关数据类型 
(UDT)：
• 基于 IPv4 通过 IP 地址建立 FTP 连接

• 基于 IPv6 通过 IP 地址建立 FTP 连接

• 通过服务器名称建立 FTP 连接

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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• 读写访问和其它 FTP 命令

• FTP 命令 RETR_PART

基于 IPv4 通过 IP 地址建立 FTP 连接的作业块

对于基于 IPv4 通过 IP 地址建立的 FTP 连接，将使用以下数据结构。

表格 4-455 FTP_CONNECT_IPV4

参数 类型 取值范围 含义/说明

InterfaceID HW_ANY   模块起始地址

调用指令时，在 LADDR 参数中传送 CP 的模块起始地

址。 
在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > Addresses > 
Inputs) 下，可以找到 CP 组态中 CP 的模块起始地址。

ID CONN_OUC 1, 2...64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识别所用的连

接。 
ConnectionType BYTE 0 连接类型“FTP”
ActiveEstablishm
ent

BOOL TRUE  

FTPCmd BYTE 1 FTP 命令  "CONNECT"
调用该指令时执行的 FTP 命令。关于命令类型的取值

范围，可参见 输入参数 - FTP_CMD (页 8921) 部分。

注意：

此处指定的 FTP 命令必须与在 CMD 输入参数中指定

的命令相同。

CertIndex BYTE 0 = FTP
1 = FTPS

在此处选择协议类型 FTP 或 FTPS。
有关 FTPS 的注意事项：

如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项目外组态 FTP 服务器，

则需要导入 FTP 服务器的证书。

UserName STRING[32] ’benutzer’ 用于登录 FTP 服务器的用户名

Password STRING[32] ’passwort’ 用于登录 FTP 服务器的密码

FTPserverIPaddr IP_V4 ADDR(1) ... 
ADDR(4)

Array[1..4] of Byte 形式的 FTP 服务器的 IP 地址，其

中 1 个字节指定一个地址块。

示例：ADDR(1) 指定第一个地址块（地址的第一个字

节）。

指令
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基于 IPv6 通过 IP 地址建立 FTP 连接的作业块

对于基于 IPv6 通过 IP 地址建立的 FTP 连接，将使用以下数据结构。

表格 4-456 FTP_CONNECT_IPV6

参数 类型 取值范围 含义/说明

InterfaceID HW_ANY   模块起始地址

调用指令时，在 LADDR 参数中传送 CP 的模块起始地

址。 
在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > Addresses > 
Inputs) 下，可以找到 CP 组态中 CP 的模块起始地址。

ID CONN_OUC 1, 2...64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识别所用的连

接。 
ConnectionType BYTE 0 连接类型“FTP”
ActiveEstablishm
ent

BOOL TRUE  

FTPCmd BYTE 1 FTP 命令  "CONNECT"
调用该指令时执行的 FTP 命令。关于命令类型的取值

范围，可参见 输入参数 - FTP_CMD (页 8921) 部分。

注意：

此处指定的 FTP 命令必须与在 CMD 输入参数中指定

的命令相同。

CertIndex BYTE 0 = FTP
1 = FTPS

在此处选择协议类型 FTP 或 FTPS。
有关 FTPS 的注意事项：

如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项目外组态 FTP 服务器，

则需要导入 FTP 服务器的证书。

UserName STRING[32] ‘用户’ 用于登录 FTP 服务器的用户名

Password STRING[32] ‘密码’ 用于登录 FTP 服务器的密码

FTPserverIPaddr IP_V6 ADDR(1) ... 
ADDR(16)

Array[1..16] of Byte 形式的 FTP 服务器的 IP 地址，其

中 2 个字节指定一个地址块。

示例：ADDR(1) + ADDR(2) 指定第一个地址块。

指令
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通过服务器名称建立 FTP 连接的作业块

对于建立指定了服务器名称的 FTP 连接，将使用以下数据结构。使用 DNS 将服务器名称分

配给 IP 地址。

表格 4-457 FTP_CONNECT_NAME

参数 类型 取值范围 含义/说明

InterfaceID HW_ANY   模块起始地址

调用指令时，在 LADDR 参数中传送 CP 的模块起始地

址。 
在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > Addresses > 
Inputs) 下，可以找到 CP 组态中 CP 的模块起始地址。

ID CONN_OUC 1, 2...64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识别所用的连

接。 
ConnectionType BYTE 0 连接类型“FTP”
ActiveEstablishm
ent

BOOL TRUE  

FTPcmd BYTE 1 FTP 命令  "CONNECT"
调用该指令时执行的 FTP 命令。关于命令类型的取值

范围，可参见 输入参数 - FTP_CMD (页 8921) 部分。

注意：

此处指定的 FTP 命令必须与在 CMD 输入参数中指定

的命令相同。

CertIndex BYTE 0 = FTP
1 = FTPS

在此处选择协议类型 FTP 或 FTPS。
有关 FTPS 的注意事项：

如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项目外组态 FTP 服务器，

则需要导入 FTP 服务器的证书。

UserName STRING[32] ’benutzer’ 用于登录 FTP 服务器的用户名

Password STRING[32] ’passwort’ 用于登录 FTP 服务器的密码

FTPserverName STRING[254]   FTP 服务器的 IP 地址

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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读写访问和其它 FTP 命令的作业块

以下数据结构可用于 FTP 命令 store、retrieve、delete 和 append。

表格 4-458 FTP_FILENAME

参数 类型 取值范围 含义/说明

InterfaceID HW_ANY   模块起始地址

调用指令时，在 LADDR 参数中传送 CP 的模块起始地

址。 
在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > Addresses > 
Inputs) 下，可以找到 CP 组态中 CP 的模块起始地址。

ID CONN_OUC 1, 2...64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识别所用的连

接。 
ConnectionType BYTE 0 连接类型“FTP”
ActiveEstablishm
ent

BOOL TRUE  

FTPcmd BYTE 2, 3, 4, 6 FTP 命令  "STORE / RETRIEVE / DELETE / APPEND"
调用该指令时执行的 FTP 命令。关于命令类型的取值

范围，可参见 输入参数 - FTP_CMD (页 8921) 部分。

注意：

此处指定的 FTP 命令必须与在 CMD 输入参数中指定

的命令相同。

CertIndex BYTE 0 = FTP
1 = FTPS

在此处选择协议类型 FTP 或 FTPS。
有关 FTPS 的注意事项：

如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项目外组态 FTP 服务器，

则需要导入 FTP 服务器的证书。

DataBlockNumbe
r

UINT   在此指定的数据块包含要读取/写入的文件 DB。

LenFilename UINT 0...1000 不评估用于指定文件名总长度的参数“LenFilename”。
而是评估“Filename”参数字符串中的长度信息。

Filename ARRAY[0..3] 
OF 
STRING[220]

  目标文件或源文件的文件名。

指令
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RETR_PART FTP 命令的作业块

以下数据结构用于 RETR_PART FTP 命令。

表格 4-459 FTP_FILENAME_PART

参数 类型 取值范围 含义/说明

InterfaceID HW_ANY   模块起始地址

调用指令时，在 LADDR 参数中传送 CP 的模块起始地

址。 
在“属性 > 地址 > 输入”(Properties > Addresses > 
Inputs) 下，可以找到 CP 组态中 CP 的模块起始地址。

ID CONN_OUC 1, 2...64 在 FTP 连接上处理 FTP 作业。该参数可识别所用的连

接。 
ConnectionType BYTE 0 连接类型“FTP”
ActiveEstablishm
ent

BOOL TRUE  

FTPcmd BYTE 7 FTP 命令  "RETR_PART"
调用该指令时执行的 FTP 命令。关于命令类型的取值

范围，可参见 输入参数 - FTP_CMD (页 8921) 部分。

注意：

此处指定的 FTP 命令必须与在 CMD 输入参数中指定

的命令相同。

CertIndex BYTE 0 = FTP
1 = FTPS

在此处选择协议类型 FTP 或 FTPS。
有关 FTPS 的注意事项：

如果在 FTP 客户端的 STEP 7 项目外组态 FTP 服务器，

则需要导入 FTP 服务器的证书。

Offset DWORD   从将要读取的那个文件算起的偏移量(以字节计)。

指令
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参数 类型 取值范围 含义/说明

Length DWORD   在“OFFSET”中指定的数值处开始读取的子长(以字节

计)。
特性：

• 如果指定“DW#16#FFFFFFFF”，将读取文件的可用

剩余部分。

如果没有出现其它错误，则结果“正确”(DONE = 
1，STATUS = 0)。

• 当 OFFSET > 原始文件长度时：

目标文件长度(文件 DB 中的 ACT_LENGTH)：CPU
上的 0 字节。

如果没有出现其它错误，则结果“正确”(DONE = 
1，STATUS = 0)。

• 当 OFFSET + LEN > 原始文件长度(且 LEN ≠ 
0xFFFFFFFF)时：

目标文件长度(文件 DB 中的 ACT_LENGTH)：从

“OFFSET”开始的可用字节。

如果没有出现其它错误，则结果“正确”(DONE = 1，
STATUS = 0)。

DataBlockNumbe
r

UINT   在此指定的数据块包含要读取/写入的文件 DB。

LenFilename UINT 0...1000 不评估用于指定文件名总长度的参数“LenFilename”。
而是评估“Filename”参数字符串中的长度信息。

Filename ARRAY[0..3] 
OF 
STRING[220]

  目标文件或源文件的文件名。

参见

FTP_CMD 概述 (页 8919)

输出参数和状态信息 FTP_CMD

参数 BUSY、DONE 和 ERROR
使用参数 BUSY、DONE、ERROR 和 STATUS 控制执行状态。 BUSY 参数指示处理状态。 使用 
DONE 参数检查作业是否已正确执行。 如果在执行 "FTP_CMD" 的期间出错，则会设置 ERROR 
参数。 错误信息在 STATUS 参数中输出。

指令
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下表列出了参数 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系：

BUSY DONE ERROR 说明

1 - - 正在处理作业。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 出错，作业终止。 STATUS 参数中指定了错误的产生原因。

0 0 0 未分配新作业。

评估状态代码

说明

对于 STATUS 中以 8FxxH 编码的条目，请参见“STEP 7 标准和系统函数”参考手册中的信息。 
描述通过 RET_VAL 输出参数进行错误评估的章节含详细信息。

表格 4-460 FTP_CMD： STATUS 参数与 DONE 和 ERROR 一起使用时的含义

DONE ERROR STATUS 含义

0 0 0000H 没有任何作业在执行中。

1 0 0000H 无错完成了作业。

0 0 7001H 第一次触发作业 (BUSY=1)
0 0 7002H 仍在执行作业 (BUSY=1)
0 0 80C4H 通信错误(临时发生，通常 好在用户程序中重复执行该作

业)。
0 0 8183H 组态与作业参数不匹配。

0 1 8401H 未知错误

可能的原因：

• 检测到连接超时。

• FTP 服务器已中止连接。

解决方法：

• 再次发送 QUIT 和 CONNECT 命令以重新建立连接。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8402H 连接处于出错状态。

可能已超出连接的超时时间或 FTP 服务器已终止连接。

解决方法：

发送 QUIT 和 CONNECT 命令以重新建立连接。

0 1 8403H 登录失败。

0 1 8404H 无法获取 FTP 服务器。

0 1 8405H 传送失败。

0 1 8406H 当前操作超时

0 1 8407H FTP 服务器上未找到文件。

0 1 8408H 无法传送。

0 1 8409H 无法获取文件。

0 1 8410H 数据连接的 TCP 端口设置失败。

0 1 8411H 偏移量信息不匹配。

0 1 8412H 更改指定目录时出错

0 1 8413H 接收数据时出错

0 1 8414H 发送数据时出错

0 1 8415H 客户端拒绝指定 CMD（命令类型）。

0 1 8416H FTP 服务器已关闭连接。

0 1 8418H 用户数据错误。

可能的原因：

• 文件名为空。

• 数据长度为“0”
• 等

0 1 8419H 没有套接字资源可用来断开数据连接。

0 1 8420H 没有套接字资源可用来断开控制连接。

0 1 8421H 打开要读取的文件 DB 时出错。

0 1 8422H 打开要写入的文件 DB 时出错。

0 1 8423H 无法与 FTP 服务器建立连接。

0 1 8424H 内部错误

0 1 8425H 域名格式错误

0 1 8426H 未决的 DNS 查询过多。

0 1 8427H 指定的 DNS 服务器无法分配指定的域名。

指令
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8428H 没有可用的连接资源。

0 1 8429H 未知通道 ID
0 1 8430H 文件 DB 过短。

0 1 8431H 写入到文件 DB 时出错。

0 1 8432H 从文件 DB 读取时出错。

0 1 8433H 访问文件 DB 时出错。

0 1 8434H 操作中止。

0 1 8435H 通道将复位。

0 1 8436H 意外的服务器应答

0 1 8437H 无法验证证书。

0 1 8438H 发生未知错误

0 1 8439H FTP 命令导致错误。 必须在 FTP 服务器上查找原因（REST 命
令）。

0 1 8440H FTP 服务器不支持请求的 SSL 协议。

0 1 8446H FTP 密码发送到 FTP 服务器后，FTP 服务器返回了一个意外代码。

0 1 8451H 尝试将传输模式从二进制更改为 ASCII 时发出了出错信号。

0 1 8455H CM/CP 上的存储器请求失败。

0 1 8460H 处理 SSL/TLS 时出现问题。

0 1 8469H 接口错误

无法使用指定的输出接口。

解决方法：

设置要用于出站连接的接口。

0 1 8475H SSL 证书或 SSH md5 指纹未被视为可信。

0 1 8476H 未从 FTP 服务器接收到任何内容。 在当前状态下，必须假定一

个错误响应。

0 1 8477H 未找到指定的“加密引擎”（加密模块）。

0 1 8478H 将所选 SSL“加密引擎”设置为默认值的尝试失败。

0 1 8480H FTP 客户端的证书出现问题。

0 1 8481H 无法使用指定的编号。

0 1 8482H FTP 服务器使用了不受支持的代码。

0 1 8484H 超出了 大文件大小。

0 1 8485H 文件 DB 在处理成待发送时被修改或文件 DB 的结构错误。

指令
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 8489H 无法发送数据。 FTP 服务器上没有足够的存储空间用于此操作。

0 1 8492H 文件已经存在。 文件不会被覆盖。

0 1 8496H 读取 SSL CA 证书时出现问题。

0 1 8497H SSH 会话出现意外错误。

0 1 8498H 无法终止 SSL 连接。

0 1 8499H 套接字未准备好发送/接收。 请等待至就绪，然后重试。

0 1 8501H FTP 服务器执行的 SSL 证书检查失败。

0 1 8507H 在活动 FTP 会话期间建立连接的同时等待 FTP 服务器时发生超时。

0 1 8F55H 标题状态位： 已锁定

0 1 8F56H 复位文件 DB 标题中的 NEW 位未复位。

0 1 8F6BH 可能的原因：

• CMD 参数的数值错误

允许使用 0 至 15 范围内的数值。

• 不支持 FB40 命令。

可能原因： CP 上的固件错误

补救措施： 固化程序更新(对于较早的 CP，使用函数

FC 40...FC 44，而不是 FB 40。)
0 1 8F7FH 内部错误；例如非法 ANY 引用

参见

FTP_CMD 概述 (页 8919)

文件 DB 的结构和使用 - FTP 客户端模式 (S7-300, S7-400)

用于 FTP 服务的数据块(文件 DB) - FTP 客户端模式 (S7-300, S7-400)

工作原理

若要使用 FTP 传送数据，可在 S7 站的 CPU 上创建数据块(文件 DB)。这些数据块必须具有特

定结构，以允许它们作为可传送文件由 FTP 服务进行处理。它们由下列部分组成：

• 部分 1：文件 DB 报头(具有固定长度，20 字节)
• 部分 2：“Array [..] of Byte”或“Array [..] of Char”类型的用户数据（具有可变的长度和结构）

指令
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CPU 组态要求

使用以下设置启用 FTP 访问：

• 在“属性 > 常规 > 保护”(Properties > General > Protection) 下的 CPU 组态数据中：禁用

“禁用 PUT/GET 通信”(Disable PUT/GET communication) 选项。

• 针对所有用作文件 DB 的数据块，禁用“优化块访问”(Optimized block access) 属性。

用于 FTP 客户端模式的文件 DB 报头

此处描述的文件 DB 报头与服务器模式的文件 DB 报头相同。

参数 类型 数值/含义 电源

EXIST BOOL EXIST 位指示用户数据区域是

否包含有效数据。

只有在 EXIST=1 时，才执行

retrieve FTP (检索 FTP)命令。

• 0：文件 DB 不包含有效的用

户数据（文件不存在）。

• 1：文件 DB 包含有效的用户

数据（文件存在）。

DELETE FTP 命令设置 EXIST=0。
STORE FTP 命令设置 EXIST=1。

LOCKED BOOL LOCKED 位用于限制到文件 DB
的访问。

• 0：可以访问文件 DB。
• 1：文件 DB 被锁定。

如果该位之前为 0，则在执行“STORE”
和“RETRIEVE”FTP 命令后，会设置 
LOCKED=1。
在为了取得数据一致性而进行的写访

问期间，S7 CPU 上的用户程序还可以

置位或复位 LOCKED。
这样可使用户程序与 FTP 处理互锁，

从而确保一致性。

建议在用户程序中按下列顺序执行：

1. 检查 LOCKED 位（是否为 0）
2. 设置 WRITEACCESS 位=0
3. 检查 LOCKED 位（是否为 0）
4. 设置 LOCKED 位=1
5. 写数据

6. 设置 LOCKED 位=0

指令
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参数 类型 数值/含义 电源

NEW BOOL NEW 位指示自从上一次读操作

以来，是否修改过数据。

• 0：自上次写访问以来，文

件 DB 的内容没有发生改

变。S7 CPU 的用户程序已

经记录 后一次修改。

• 1：S7 CPU 的用户程序尚未

记录上次写访问。

执行以后，stor FTP 命令设置 NEW=1
读取数据后，S7-CPU 中的用户程序必

须设置 NEW=0 以允许新的“RETRIEVE”
命令。

WRITE_ ACCESS BOOL • 0：用户程序对 S7 CPU 上的

文件 DB 具有写访问权限。

• 1：用户程序对 S7 CPU 上的

文件 DB 不具有写访问权限。

在组态 DB 期间，将此位设置为初始

值。

建议：

如有可能，应该保持此位不变！在特

殊情况下，可以在操作期间对此进行

改写。

ACT_LENGTH DINT 用户数据区的当前长度。

只有在 EXIST = 1 时，该字段的

内容才有效。

在进行写入操作以后更新当前长度。

MAX_LENGTH DINT 用户数据区的 大长度(整个

DB 的长度减去 20 个字节的文

件头)。

应在 DB 组态期间指定 大长度。

还可在操作期间通过用户程序修改该

数值。

FTP_REPLY_CODE INT 无符号整型(16 位)，包含 后

一个来自 FTP 的返回代码，代

码为二进制数值。

只有当 EXIST=1 时，此字段的

内容才有效。

通过 FTP 协议句柄及服务器的 FTP 命
令处理更新。

DATE_TIME DATE_AND_TIME 文件 近一次修改的日期和时

间。

只有当 EXIST=1 时，此字段的

内容才有效。

在写访问以后更新当前日期。

如果使用了转发时钟的功能，则输入

对应于已传递的时间。

如果未使用转发时钟的功能，则输入

相对时间。参考为 CP 的启动时间（初

始值： 01.01.1994 00:00h）。

参见

FILE_DB_HEADER 数据块作为模板 - FTP 客户端模式 (页 8936)
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FILE_DB_HEADER 数据块作为模板 - FTP 客户端模式 (S7-300, S7-400)

含义

对于 FTP 客户端模式和 FTP 服务器模式，此处描述的文件 DB 报头是相同的。

预先定义了 FILE_DB_HEADER 以创建文件 DB 报头。

工作原理

若要使用 FTP 传送数据，可在 S7 站的 CPU 上创建数据块(文件 DB)。这些数据块必须具有特

定结构，以允许它们作为可传送文件由 FTP 服务进行处理。它们由下列部分组成：

• 部分 1：文件 DB 报头(具有固定长度，20 字节)
• 部分 2：用户数据(具有可变的长度和结构)

请按照下面列出的步骤进行操作：

1. 在使用 FTP 指令在其上创建用户程序的 CPU 中，创建一个“全局 DB”类型的数据块。

2. 打开新创建数据块的“属性”(Properties) 对话框（快捷菜单），禁用“优化块访问”(Optimized 
block access) 属性，然后关闭“属性”(Properties) 对话框。

3. 在 DB 的块编辑器中，选择要用作文件 DB 起始行的行。

4. 从“数据类型”(Data type) 列的下拉列表中，选择 FILE_DB_HEADER 类型的结构元素，或者使
用键盘输入 FILE_DB_HEADER 类型的结构元素。
结果：将创建文件 DB 所需的带报头结构的数据结构。

5. 将“WRITE_ACCESS”参数设置为“true”以启用访问。

6. 在“MAX_LENGTH”参数中为用户数据长度输入一个值，请参见下一项。

7. 之后，为要发送的用户数据创建一个“Array [..] of Byte”或“Array [..] of Char”类型的数据字段。
字段的大小必须与报头中所规定的“MAX_LENGTH”相匹配。

说明

“添加新块”功能 - 类型选择

创建新数据块时，也可在“类型”(Type) 条目的下拉列表中找到“FILE_DB_HEADER”块类型。

请勿使用此选项！以这种方式创建的数据块仅包含报头信息，无法扩展存储用户数据所需的

区域。

指令
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FILE_DB_HEADER 数据块 - 文件 DB 报头的示例和模板

在声明视图中，将看到下列结构：

Address 名称 类型 初始值 注释

0.0   STRUCT    
+0.0 bit08 BOOL FALSE 保留

+0.1 bit09 BOOL FALSE 保留

+0.2 bit10 BOOL FALSE 保留

+0.3 bit11 BOOL FALSE 保留

+0.4 bit12 BOOL FALSE 保留

+0.5 bit13 BOOL FALSE 保留

+0.6 bit14 BOOL FALSE 保留

+0.7 bit15 BOOL FALSE 保留

+1.0 EXIST BOOL FALSE 若为 TRUE： 
文件 DB 不包含有效数据

+1.1 LOCKED BOOL FALSE 若为 TRUE： 
文件 DB 由于内容发生更改

而被阻止。

+1.2 NEW BOOL FALSE 若为 TRUE：
文件 DB 的内容为新内容，

不得覆盖。

+1.3 WRITE_ACCESS BOOL FALSE 若为 TRUE：
FTP 服务器具有写访问权限。

+1.4 bit04 BOOL FALSE 保留

+1.5 bit05 BOOL FALSE 保留

+1.6 bit06 BOOL FALSE 保留

+1.7 bit07 BOOL FALSE 保留

+2.0 ACT_LENGTH DINT L#0 内容的当前长度，单位为字

节（不包括 20 字节的报头）

+6.0 MAX_LENGTH DINT L#0 内容的 大长度，单位为字

节（不包括 20 字节的报头）

+10.0 FTP_REPLY_CODE INT 0 通过 FTP 协议句柄及 FTP 命
令处理更新，来自 FTP 服务

器 后的响应信息。
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Address 名称 类型 初始值 注释

+12.0 DATE_TIME DATE_AND_TIME DT#00-1-1-0:0:0.00
0

文件 DB 内容 后一次发生

更改的日期和时间。

=20.0   END_STRUCT    

S7-1200 CM/CP (S7-300, S7-400)

遥控 (S7-300, S7-400)

遥控指令 (S7-300, S7-400)

TC_CON： 通过 GSM 网络建立连接 (S7-300, S7-400)

含义

TC_CON 指令允许 S7-1200 通过 CP 1242‑7 建立以下类型的连接：

• ISO-ON-TCP
连接伙伴是 CP 1242‑7。
ISO-ON-TCP 连接仅在“GPRS 直连”模式下使用。

• UDP
可以是任意连接伙伴。

• SMS
连接伙伴是 SMS 客户端。

• 遥控连接

连接伙伴是遥控服务器或者是可以通过遥控服务器访问的另一个站。

TC_CON 仅建立一个连接。 根据 CP 1242-7 的模式和使用的协议，每个 CP 支持 多 3 到 5 
个 ID 唯一（参见下文）的同时连接。有关同时连接的 大数目，请参见 CP 的性能数据。

CONNECT 参数使用数据块 (DB) 与系统数据类型 (SDT) 的结构来描述连接。

使用连接特定的 SDT“TCON_...”（参见下文）来定义所需连接类型。 对于上面列出的每种连

接类型，必须分配以下 SDT 之一：

• TCON_IP_RFC 用于 ISO‑ON‑TCP 连接

• TCON_IP_V4 用于 UDP 连接

指令
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• TCON_PHONE 用于 SMS 连接

• TCON_WDC 用于遥控连接

这些 SDT 的“ActiveEstablished”参数还会指定是主动建立连接还是被动建立连接。

有关这些 SDT 的参数设置，请参见 TCON_...： 用于建立遥控连接的 SDT (页 8956)。
ID 参数引用 GPRS 连接。 此 ID 在 CPU 中分配，并且必须是唯一的。

INTERFACE 参数引用所需本地 CP 的 GPRS 接口。此参数必须从 STEP 7 中获取。

FBD 表达式的调用接口

形参的说明

下表对 TC_CON 指令的所有形参进行了说明。

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

REQ INPUT BOOL 0, 1 出现上升沿时启动指令并初始化状态

代码。

出现上升沿时更新 DONE、ERROR 和 
STATUS 状态代码。

ID INPUT CONN_OUC 1...07FFh 对相关连接的引用。 分配该 ID。
CONNECT 参数的系统数据类型 (SDT) 
也需要 ID 的值。

INTERFACE INPUT HW_INTERFA
CE

  对本地 CP 1242‑7 的接口的引用（参

见“STEP 7 > CP 组态 > 遥控接口 > 硬
件标识符”(STEP 7 > CP configuration 
> Telecontrol interface > Hardware 
identifier)）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8939



参数 声明 数据类型 取值范围 说明

CONNECT INOUT TCON_Param 另请参见“TCON_...：用于建

立遥控连接的 SDT”
引用用于建立连接的数据块。

TCON_IP_RFC、TCON_IP_V4、
TCON_PHONE 或 TCON_WDC 类型的 
SDT 可指定适合相关连接的数据块的

结构。

在 SDT 中，需注意参数

“ActiveEstablished”（建立主动/被动

连接）。

ENO OUTPUT BOOL 0: 错误

1: 无错误

使能输出

如果指令在运行期间出错，则设置 
ENO = 0。

BUSY OUTPUT BOOL 0: 指令的执行未启动、已完

成或被中止

1: 指令正在执行

显示指令的处理状态

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1: 指令已成功执行

该参数指示是否已成功完成该作业。

有关与参数 ERROR 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1: 错误

错误代码

有关与参数 DONE 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关与参数 DONE 和 ERROR 一起使用

时的含义，请参见该指令的代码。

代码 BUSY、DONE 和 ERROR
仅当 BUSY = 0 时，DONE 和 ERROR 的代码才相关。

BUSY DONE ERROR 含义

0 0 0 没有任何作业在执行中

可以在下表中找到 DONE 和 ERROR 的所有其它代码组合。

指令
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调用时，该指令会保持 BUSY = 1 状态几秒。 在以下情况下，“BUSY = 1”状态将持续更长时

间：

• 无法访问到通信伙伴的 ISO-on-TCP 主动连接。

• 没有接收到任何数据帧的被动连接。

代码 DONE、ERROR 和 STATUS
下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

DONE ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 已成功执行作业

0 0 7000H 无激活的作业处理（第一次指令调用）

0 0 7001H 已启动作业处理（第一次指令调用）

0 0 7002H 已激活作业处理（BUSY = 1 时重新执行指令调用）

0 1 8086H ID 值无效

0 1 8087H 已达到 大连接数，无法建立更多连接

0 1 80E3H 该 ID 已经被另一个连接使用。这意味着对于 TC_SEND、TC_RECV 或 
TC_DISCON，BUSY 当前为 TRUE。
当 TC_RECV 的 EN_R 恒定为 TRUE 时，输出状态代码。这主要导致 TC_RECV 被
调用。这种情况的解决方法：调用 TC_CON 或 TC_DISCON 之前关闭 EN_R。仅

当 TC_CON 无错执行时，才能再次开启 EN_R。
0 1 80E6H 没有正在进行的查询（指令调用没有启动）

0 1 80E8H 无法访问远程伙伴。 请检查连接参数。

在“GPRS 直接”模式下，如果伙伴可访问但未接受连接请求，则输出消息。

0 1 80EBH 临时拒绝请求（TC_CON 已使用同一目标地址调用。）

0 1 80ECH 打开 Listener Port 失败：

请检查连接参数。

0 1 80F2H CP 处于错误模式下：

• 仅在“Telecontrol”模式下才允许遥控连接。

• ISO-ON-TCP 连接仅允许在“GPRS 直连”模式下使用。

指令
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 80F3H 没有可用于发送数据的空闲连接端点：

• 使用更少的连接

• 使用更少的被动连接

• 关闭 NTP。
请注意 CP 1242-7 的 大并行连接数。

0 1 80F4H 无法生成连接端点：

重复调用。 如有必要，请检查连接参数。

0 1 80F5H 无效的连接端点：TC_CON 建立连接失败。

重复块调用。

0 1 80F6H 所调用数据块中的参数格式错误（长度错误、格式错误、值无效或者 
TCON_Phone 中的电话号码长于 20 个字符）

检查“TC_CON...”SDT 的组态。

TC_DISCON： 通过 GSM 网络终止连接 (S7-300, S7-400)

含义

具有 CP 1242‑7 的 S7-1200 上的 TC_DISCON 指令可用于终止使用 TC_CON 指令建立的 ISO-
ON-TCP、UDP、SMS 或遥控连接。

有关这些连接类型的详细信息，请参见 TC_CON 指令的说明。

TC_DISCON 只能在逻辑上终止到遥控服务器的连接。 在 TCP/IP 级别将仍然保留该连接。

如果要物理终止与遥控服务器的连接，则在 STEP 7 的“遥控服务器”(Telecontrol server) 参
数组中将连接组态为“临时连接”(Temporary connection)。临时站会在发送数据后自动终止

连接。

说明

通过 TC_DISCON 停止更多程序块的执行

调用 TC_DISCON 可结束 TC_CON、TC_SEND 和 TC_RECV 块的执行，这些块是通过相同的连

接 ID（参数“ID”）和接口（参数“INTERFACE”）调用的。这些块随后发出 ERROR 信号。

如果 TC_CON 指示“Error = 1”，则不要调用 TC_DISCON。

如果 TC_CON 指示“ERROR”，则未建立连接。在这种情况下，不得调用 TC_DISCON。

如果在这种情况下调用 TC_DISCON，则连接 ID（“ID”）会短暂保留，并且随后立即调用的 
TC_CON 将指示 ERROR 和状态 80E3。

指令
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ID 参数引用 GPRS 连接。 此 ID 必须在 CPU 中是唯一的，并且与 TC_CON 使用的 ID 相同。

INTERFACE 参数引用所需本地 CP 的 GPRS 接口。其值必须与 TC_CON 针对 INTERFACE 使用

的值相同。

FBD 表达式的调用接口

形参的说明

下表对 TC_DISCON 指令的所有形参进行了说明。

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

REQ INPUT BOOL 0, 1 出现上升沿时启动指令并初始化状态

代码。

出现上升沿时更新 DONE、ERROR 和 
STATUS 状态代码。

ID INPUT CONN_OUC 1...07FFh 对相关连接的引用

INTERFACE INPUT HW_INTERFA
CE

  对本地 CP 1242‑7 的接口的引用（参

见“STEP 7 > CP 组态 > 遥控接口 > 硬
件标识符”(STEP 7 > CP configuration 
> Telecontrol interface > Hardware 
identifier)）

ENO OUTPUT BOOL 0: 错误

1: 无错误

使能输出

如果指令在运行期间出错，则设置 
ENO = 0。

BUSY OUTPUT BOOL 0: 指令的执行未启动、已完

成或被中止

1: 指令正在执行

显示指令的处理状态

指令
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1: 指令已成功执行

该参数指示是否已成功完成该作业。

有关与参数 ERROR 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1: 错误

错误代码

有关与参数 DONE 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关与参数 DONE 和 ERROR 一起使用

时的含义，请参见该指令的代码。

代码 BUSY、DONE 和 ERROR
仅当 BUSY = 0 时，DONE 和 ERROR 的代码才相关。

BUSY DONE ERROR 含义

0 0 0 尚未调用指令。

可以在下表中找到 DONE 和 ERROR 的所有其它代码组合。

说明

调用时，该指令会保持 BUSY = 1 状态几秒。

代码 DONE、ERROR 和 STATUS
下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

DONE ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 已成功执行作业

0 0 7000H 无激活的作业处理（第一次指令调用）

0 0 7001H 已启动作业处理（第一次指令调用）

0 0 7002H 已激活作业处理（BUSY = 1 时重新执行指令调用）

0 1 8086H ID 值无效

0 1 80E4H 未知 ID： TC_CON 尚未建立与此 ID 的连接。

0 1 80E6H 没有正在进行的查询（指令调用没有启动）

指令
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 80F5H 无效的连接端点：

• TC_CON 建立连接失败

• 远程伙伴终止了连接。

0 1 80F6H 调用数据块中参数格式错误（长度错误、格式错误或值无效）

检查“TC_CON...”SDT 的组态。

TC_SEND： 通过 GSM 网络发送数据 (S7-300, S7-400)

含义

TC_SEND 指令允许通过以下类型的编程连接发送数据：

• ISO-ON-TCP 连接

• UDP 连接

• SMS 连接

仅当在 CP 的 STEP 7 组态中设置后，才支持发送 SMS 消息。

• 遥控连接

说明

将 SMS 消息发送到多个接收方

如果想要将同一条 SMS 消息发送给多个接收方，则需要建立到每个接收方的连接。

有关这些连接类型的详细信息，请参见 TC_CON 指令的说明。

ID 参数引用 GPRS 连接。 该 ID 值必须与 TC_CON 使用的 ID 值一致。

INTERFACE 参数引用所需本地 CP 的 GPRS 接口。其值必须与 TC_CON 针对 INTERFACE 使用

的值相同。

使用 LEN 参数指定要发送的数据量。

在 DATA 中指定的数据区大小不得小于为 LEN 组态的字节数。 DATA 中指定的数据区允许除 
BOOL 和 ARRAY of BOOL 以外的所有数据类型。

在 TC_CON 指令中组态数据将发送到的目标地址（连接伙伴）。

指令
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FBD 表达式的调用接口

形参的说明

下表对 TC_SEND 指令的所有形参进行了说明。

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

REQ INPUT BOOL 0, 1 出现上升沿时启动指令并初始化状态

代码。

出现上升沿时更新 DONE、ERROR 和 
STATUS 状态代码。

ID INPUT CONN_OUC 1...07FFh 对相关连接的引用

INTERFACE INPUT HW_INTERFA
CE

  对本地 CP 1242‑7 的接口的引用（参

见“STEP 7 > CP 组态 > 遥控接口 > 硬
件标识符”(STEP 7 > CP configuration 
> Telecontrol interface > Hardware 
identifier)）

LEN INPUT UINT 1...2048 要发送的数据的字节数。

值必须在 1 到 2048 之间。

该值应该与 DATA 范围的大小相匹配。

DATA INOUT VARIANT   引用 CPU 发送数据区的地址 *
ENO OUTPUT BOOL 0: 错误

1: 无错误

使能输出

如果指令在运行期间出错，则设置 
ENO = 0。

BUSY OUTPUT BOOL 0: 指令的执行未启动、已完

成或被中止

1: 指令正在执行

显示指令的处理状态

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8946 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 数据类型 取值范围 说明

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1: 指令已成功执行

该参数指示是否已成功完成该作业。 
**
有关与参数 ERROR 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1: 错误

错误代码

有关与参数 DONE 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关与参数 DONE 和 ERROR 一起使用

时的含义，请参见该指令的代码。

* 有关 SMS 文本 DATA 参数的特性，请参见下一部分。

** 发送帧后，TC_SEND 设置 DONE = 1。注意以下响应：

发送方仅在 1 至 2 分钟后才会识别 ISO-on-TCP 连接的丢失。 尽管 TC_SEND 已在发送方处设置 DONE = 1，但传送

的数据也有可能丢失。

启动 TC_RECV 前，如果 ISO-on-TCP 连接在接收帧后中止，那么即使 TC_SEND 已在发送方处设置 DONE = 1，传送的

数据也可能丢失。

组态具有 DATA 参数的 SMS 文本

指令将 DATA 参数中 VARIANT 类型的指针所引用的数据作为 SMS 文本发送。

如果 SMS 文本的 DATA 引用了数据类型为 STRING 的操作数，则前两个字节与字符串的长度

信息一同传送。

待发送的 SMS 消息的正确文本表示的一个选项是使用转换函数 Strg_TO_Chars 将文本字符

串转换为 Array of BYTE 或 Array of CHAR。EN 参数的 Strg_TO_Chars 通过 TC_SEND 链接到

输出参数 ENO。

对于 SMS 文本，CP 并不支持所有特殊字符，例如元音变音（ü、ä 等）。 规范 GSM 03.38 适
用。 GSM 网络提供商可能施加了其它限制。

代码 BUSY、DONE 和 ERROR
仅当 BUSY = 0 时，DONE 和 ERROR 的代码才相关。

BUSY DONE ERROR 含义

0 0 0 没有任何作业在执行中

可以在下表中找到 DONE 和 ERROR 的所有其它代码组合。

指令
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代码 DONE、ERROR 和 STATUS
下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

DONE ERROR STATUS * 含义

1 0 0000H 已成功执行作业

0 0 7000H 无激活的作业处理（第一次指令调用）

0 0 7001H 已启动作业处理（第一次指令调用）

0 0 7002H 已激活作业处理（BUSY = 1 时重新执行指令调用）

0 1 8086H ID 值无效

0 1 80E0H 内部错误

如果将帧直接发送给遥控服务器（“Telecontrol”模式），请确保发送周期 ≥ 1 
秒。

0 1 80E1H 超时：

• 增加 CP 1242-7 组态中的“连接监视时间”(Connection monitoring time) 的
值或

• 检查连接伙伴。

0 1 80E4H 未知 ID：
首次调用 TC_CON。

0 1 80E6H 没有正在进行的查询（指令调用没有启动）

0 1 80E7H 未完全传送要发送的数据：

重复执行该作业。

0 1 80E8H 无法访问远程伙伴。 请检查连接参数。

在“GPRS 直接”模式下，如果伙伴可访问但未接受连接请求，则输出消息。

0 1 80E9H 通过远程伙伴建立连接：

检查连接伙伴。 如有必要，可通过 TC_DISCON 终止连接，并通过 TC_CON 再
次建立连接。

0 1 80EAH 远程伙伴发来错误消息：

• 检查连接伙伴。 在通信伙伴上启用“TC_RECV”指令。

• 如有必要，可通过 TC_DISCON 终止连接，并通过 TC_CON 再次建立连接。

指令
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DONE ERROR STATUS * 含义

0 1 80EFH 无法发送 SMS：
• 检查目标地址（目标用户的电话号码）是否存在。

• 检查插入的 SIM 卡是否允许发送 SMS。
• 检查已发送的 SMS 文本的长度。不会发送长度大于 160 个字符的 SMS 文本。

• 确保在创建数据块 TCON_PHONE 时，针对块访问选择了“标准”(Standard) 
选项。

0 1 80F1H 在 CP 的 STEP 7 组态中未启用发送 SMS 消息功能：

请在 CP 的组态中启用“允许 SMS”(Allow SMS) 选项。

0 1 80F4H 无法生成连接端点：

检查连接伙伴。

0 1 80F5H 无效的连接端点：

• TC_CON 建立连接失败。

或

• 远程伙伴终止了连接： 首次调用 TC_DISCON。

0 1 80F6H 调用数据块中的参数格式错误（长度错误、格式错误或值无效）：

检查“TC_CON...”SDT 的组态。

* 有关此处未列出的其它状态，请参见“RDREC”或“WRREC”指令状态显示中的两个中间状态字节（STATUS[2]、
STATUS[3]）。

指令
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TC_RECV： 通过 GSM 网络接收数据 (S7-300, S7-400)

含义

TC_RECV 指令允许通过以下类型的编程连接接收数据：

• ISO-ON-TCP 连接

• SMS 连接

为接收 SMS 消息，必须在接收 CP 的 STEP 7 组态中组态发送方的电话号码（已授权的电

话号码）。 发送方必须支持 CLIP 功能。

必须在“TCON_PHONE”SDT 中输入连接伙伴的电话号码。

唤醒 SMS 消息将被过滤掉。

• 遥控连接

说明

接收来自不同发送方的 SMS 消息

如果希望接收来自不同发送方的 SMS 消息，有两种选择：

• 组态多个连接 (TC_CON, TC_RECV, TC_DISCON)。
或

• 当所需数据块“TCON_PHONE”的“PhoneNumber”参数中只有一个已组态连接时，可能不需
要输入电话号码。 收到消息后，对于所有授权的连接伙伴，此参数都将被解释为占位符。

有关这些连接类型的详细信息，请参见 TC_CON 指令的说明。

ID 参数引用 GPRS 连接。 该 ID 值必须与 TC_CON 使用的 ID 值一致。

INTERFACE 参数引用所需本地 CP 的 GPRS 接口。其值必须与 TC_CON 针对 INTERFACE 使用

的值相同。

使用 LEN 参数指定要接收的 大数据量。

在 DATA 中指定的数据区大小不得小于为 LEN 组态的字节数。 DATA 中指定的数据区允许除 
BOOL 和 ARRAY of BOOL 以外的所有数据类型。 如同发送伙伴已使用了相同的数据类型那

样来解释接收到的数据。

TC_RECV 的连接描述所用的 DB（系统数据类型）必须与 TC_SEND 所用的 DB 不同。

存储 SMS 消息

接收到的 SMS 消息保持性存储在  CP 1242-7（25 个存储空间）和 SIM 卡上（数量可变的存

储空间）。

• 通过 TC_RECV 读取 SMS 消息由 后，该 SMS 消息将从其存储空间中删除。

• 如果已分配完所有存储空间，并且接收到新 SMS 消息， 早的 SMS 消息将被删除。

指令
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FBD 表达式的调用接口

形参的说明

下表对 TC_RECV 指令的所有形参进行了说明

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

EN_R INPUT BOOL 0: 锁定数据接收

1: 启用数据接收

启用/锁定数据接收。

• 块版本 1.1：从 1 设置到 0 后，块

将处于未激活状态。

• 块版本 1.0：从 1 设置到 0 后，程

序块将再次接收数据（直到 DONE 
= 0 和 ERROR = 0）。

注意关于 TC_CON 的状态代码 80E3 
的信息。

ID INPUT CONN_OUC 1...07FFh 对相关连接的引用

INTERFACE INPUT HW_INTERFA
CE

  对本地 CP 1242‑7 的接口的引用（参

见“STEP 7 > CP 组态 > 遥控接口 > 硬
件标识符”(STEP 7 > CP configuration 
> Telecontrol interface > Hardware 
identifier)）

LEN INPUT UINT 1...2048 要接收的数据的（ 小）字节数，

大值为 2048
DATA INOUT VARIANT   引用 CPU 接收数据区的地址 *
ENO OUTPUT BOOL 0: 错误

1: 无错误

使能输出

如果指令在运行期间出错，则设置 
ENO = 0。

RCVD_LEN OUTPUT UINT   已接收数据的字节数

指令
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

BUSY OUTPUT BOOL 0: 指令的执行未启动、已完

成或被中止

1: 指令正在执行

显示指令的处理状态

DONE OUTPUT BOOL 0: -
1: 指令已成功执行

该参数指示是否已成功完成该作业。

有关与参数 ERROR 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

ERROR OUTPUT BOOL 0: -
1: 错误

错误代码

有关与参数 DONE 和 STATUS 一起使

用时的含义，请参见该指令的代码。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关与参数 DONE 和 ERROR 一起使用

时的含义，请参见该指令的代码。

* 有关 SMS 文本 DATA 参数的特性，请参见下一部分。

组态具有 DATA 参数的 SMS 文本

指令通过 DATA 参数中 VARIANT 类型的指针将接收到的 SMS 文本引用到 CPU 的数据区。

如果 DATA 引用了 SMS 文本的数据类型为 STRING 的操作数，则 SMS 文本的前两个字节将

被解释为数据类型为 STRING 的长度信息而不是 SMS 文本。

待接收的 SMS 消息的正确文本表示的一个选项是使用转换函数 Chars_TO_Strg 将 
Array of BYTE 或 Array of CHAR 转换为文本字符串。EN 参数的 Chars_TO_Strg 链接到 
TC_RECV 的输出参数 ENO。

对于 SMS 文本，CP 并不支持所有特殊字符，例如元音变音（ü、ä 等）。 规范 GSM 03.38 适
用。 GSM 网络提供商可能施加了其它限制。

代码 BUSY、DONE 和 ERROR
仅当 BUSY = 0 时，DONE 和 ERROR 的代码才相关。

BUSY DONE ERROR 含义

0 0 0 没有任何作业在执行中

可以在下表中找到 DONE 和 ERROR 的所有其它代码组合。

指令
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代码 DONE、ERROR 和 STATUS
下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

DONE ERROR STATUS * 含义

1 0 0000H 已成功执行作业

0 0 7000H 无激活的作业处理（第一次指令调用）

0 0 7001H 已启动作业处理（第一次指令调用）

0 0 7002H 已激活作业处理（BUSY = 1 时重新执行指令调用）

0 1 80A3H • 尝试重新建立现有连接。

• 尝试终止不存在的连接。

0 1 80E0H 内部错误

0 1 8086H ID 值无效

0 1 80E4H 未知 ID：
首次调用 TC_CON。

0 1 80E6H 没有正在进行的查询（指令调用没有启动）

0 1 80F5H 无效的连接端点：

• TC_CON 建立连接失败。

或

• 远程伙伴终止了连接： 首次调用 TC_DISCON。

0 1 80F6H 调用数据块中参数格式错误（长度错误、格式错误或值无效）

检查“TC_CON...”SDT 的组态。

* 有关此处未列出的其它状态，请参见“RDREC”或“WRREC”指令状态显示中的两个中间状态字节（STATUS[2]、
STATUS[3]）。

TC_CONFIG： 将组态数据传送至 CP (S7-300, S7-400)

含义

通过 TC_CONFIG 指令，可以对在 STEP 7 中组态的 S7-1200 移动无线 CP 的参数进行更改。组

态的值不会被持久性覆盖。在再次调用 TC_CONFIG 或站再次启动（循环上电后冷启动）之

前，覆盖值保持有效。

要能够使用该功能，CP 的 STEP 7 基础组态中必须已存在数值。

指令
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如果需要永久更改 CP 的 STEP 7 组态数据，则需要在每次站重启（冷启动）时重新调用该指

令或者必须将修改后的项目下载到站中。

CONFIG 参数指向具有组态数据的存储区。组态数据存储在数据块 (DB) 中。该 DB 的结构由

系统数据类型 (SDT) IF_CONF 指定。

对于 CP 上要修改的组态数据，应根据需要将各个参数集中到 IF_CONF 系列“IF_CONF_...”结
构的块中。

不随指令的执行而变化的参数不会在 IF_CONF 中输入。这些参数将保持在 STEP 7 中组态的值。

有关 IF_CONF 的设置的详细信息，请参见 IF_CONF： 用于遥控组态数据的 SDT (页 8961)部
分。

INTERFACE 参数引用所需本地 CP 的 GPRS 接口。

FBD 表达式的调用接口

形参的说明

下表对 TC_CONFIG 指令的所有形参进行了说明

参数 声明 数据类型 取值范围 说明

REQ INPUT BOOL 0、1 出现上升沿时启动指令并初始化状态

代码。

出现上升沿时更新 DONE、ERROR 和 
STATUS 状态代码。

INTERFACE INPUT HW_INTERFA
CE (WORD)

  引用本地 CP 1242‑7 的接口

CONFIG INOUT VARIANT 另请参见“IF_CONF：用于遥

控组态数据的 SDT”
引用集中了待修改组态数据的存储区

指令
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参数 声明 数据类型 取值范围 说明

ENO OUTPUT BOOL 0：错误

1：无错误

使能输出

如果指令在运行期间出错，则设置 
ENO = 0。

BUSY OUTPUT BOOL 0：指令的执行未启动、已

完成或被中止

1：指令正在执行

显示指令的处理状态

DONE OUTPUT BOOL 0：-
1：指令已成功执行

该参数指示是否已成功完成该作业。

有关与 ERROR 和 STATUS 一起使用时

的含义，请参见该指令的代码。

ERROR OUTPUT BOOL 0：-
1：错误

错误代码

有关与 DONE 和 STATUS 一起使用时

的含义，请参见该指令的代码。

STATUS OUTPUT WORD   状态代码

有关与 DONE 和 ERROR 一起使用时的

含义，请参见该指令的代码。

代码 BUSY、DONE 和 ERROR
仅当 BUSY = 0 时，DONE 和 ERROR 的代码才相关。

BUSY DONE ERROR 含义

0 0 0 没有任何作业在执行中

可以在下表中找到 DONE 和 ERROR 的所有其它代码组合。

代码 DONE、ERROR 和 STATUS
下表列出了根据 DONE、ERROR 和 STATUS 形成的条件代码，其中这些代码必须由用户程序

进行评估。

DONE ERROR STATUS 含义

1 0 0000H 已成功执行作业

0 0 7000H 无激活的作业处理（第一次指令调用）

0 0 7001H 已启动作业处理（第一次指令调用）

0 0 7002H 已激活作业处理（BUSY = 1 时重新执行指令调用）

指令
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DONE ERROR STATUS 含义

0 1 80E0H 内部错误（如参数的基础组态中不存在数值）

0 1 80E6H 没有正在进行的查询（指令调用没有启动）

0 1 80EBH 查询临时被拒绝（STEP 7 当前在组态该 CP）。

0 1 80F6H 调用数据块中参数格式错误（长度错误、格式错误或值无效）

检查“IF_CONF”SDT。
0 1 80F7H 组态数据的参数字段的 ID 错误：

检查“IF_CONF”SDT。

TCON_...： 用于建立遥控连接的 SDT (S7-300, S7-400)

系统数据类型 TCON_...用于遥控连接

此外，还可以将下述四种系统数据类型 TCON_... 用于 CP 1242-7 遥控连接的连接描述。

TCON_PHONE 还可以和 S7‑1200 的移动无线 CP 一起用于描述 Open User Communication 
连接，以传送 SMS 消息（TCON / TDISCON / TSEND  或  TSEND_C）。

要使用 TC_CON 指令为 CP 1242-7 组态遥控连接，需使用该指令的 CONNECT 参数描述连接。

连接描述由系统数据类型 (SDT) 的结构指定。相关 SDT 的结构包含与远程通信伙伴建立连接

所需的参数。

对于依赖于远程通信伙伴的不同连接类型，请使用以下 SDT：
• 用于与配有 CP 1242‑7 的 IPv4 站进行 ISO-on-TCP 连接的 TCON_IP_RFC
• 用于与 IPv4 站进行 UDP 连接的 TCON_IP_V4（仅发送）

• 使用 TCON_PHONE 连接 SMS 客户端

• 使用 TCON_WDC 连接遥控服务器或可通过遥控服务器访问的站。

在与 SDT 相同类型的数据块中给连接描述分配参数。

创建类型为 TCON_... 的 DB
需要使用键盘输入相关 DB 的数据类型。选择列表中不显示这些数据类型。数据类型不区分

大小写。

指令
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要创建 TCON_... DB，请按照下面列出的步骤进行操作：

1. 创建带有“标准”块访问的“全局 DB”类型的数据块。

2. 在 DB 的参数组态表中通过在数据类型单元格中分配名称并键入所需类型（例如 
"TCON_IP_RFC"）来创建 SDT。
SDT 及其参数即被创建（见下文）。

3. 为每个 SDT 类型组态下文所述的参数。

不显示预留的位。

用于连接 IPv4 站的系统数据类型 TCON_IP_RFC
仅当与具有固定 IP 地址的通信伙伴建立 ISO‑on‑TCP 连接时才支持此连接类型。必须将 CP 组
态成“GPRS 直接”模式。

表格 4-461 TCON_IP_RFC 的参数

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 InterfaceID HW_ANY   对本地 CP 1242‑7 的接口的引用（参见“STEP 7 
> CP 组态 > 遥控接口 > 硬件标识符”(STEP 7 > CP 
configuration > Telecontrol interface > 
Hardware identifier)）

2 ... 3 ID CONN_OUC 1...07FFh 对 GPRS 连接的引用。此 ID 在 CPU 中分配，并

且必须是唯一的。

在此，必须使用与 TC_CON 指令的 ID 参数值相

同的值。

4 ConnectionType BYTE W#16#0C 协议选项 12 (Ch)：ISO‑on‑TCP 连接

5 ActiveEstablished BOOL   待建立连接类型的标识符：

• 0：建立被动连接

• 1：建立主动连接

6 ... 7 - - - - 预留 -
 
8 ... 
11

RemoteAddress IP_V4   连接伙伴的 IP 地址

ADDR Array [1...4] 
of Byte

  相关连接伙伴的 IP 地址

 
12 ... 
13

RemoteTSelector TSelector   远程 T 选择器

TSelLen UINT   远程 T 选择器“RemoteTSelector”的长度

指令
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字节 参数 数据类型 初始值 说明

14 ... 
45

TSel Array 
[1...32] of 
Byte

任意 连接的远程传输选择器

• 当“ActiveEstablished”= 1 时：

对于建立主动连接，本地伙伴的 T 选择器必

须与连接伙伴的 T 选择器相同（在远程伙伴

上建立被动连接）。

• 相应地，当“ActiveEstablished”= 0 时
（在本地伙伴上建立被动连接，在远程伙伴上

建立主动连接）

 
46 ... 
47

LocalTSelector TSelector   本地 T 选择器

TSelLen UINT   本地 T 选择器“LOCAL_TSel”的长度

48 ... 
79

TSel Array 
[1...32] of 
Byte

任意 连接的本地传输选择器

• 当“ActiveEstablished”= 1 时：

对于建立主动连接，本地伙伴的 T 选择器必

须与连接伙伴的 T 选择器相同（在远程伙伴

上建立被动连接）。

• 相应地，当“ActiveEstablished”= 0 时
（在本地伙伴上建立被动连接，在远程伙伴上

建立主动连接）

用于连接 IPv4 站的系统数据类型 TCON_IP_V4
与具有固定 IP 地址的通信伙伴建立 UDP 连接时，此连接类型仅支持发送。

要接收数据，必须设置 ActiveEstablished = 0。

表格 4-462 TCON_IP_V4 的参数

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 InterfaceID HW_ANY   对本地 CP 1242‑7 的接口的引用（参见“STEP 7 
> CP 组态 > 遥控接口 > 硬件标识符”(STEP 7 > CP 
configuration > Telecontrol interface > 
Hardware identifier)）

2 ... 3 ID CONN_OUC 1...07FFh 对 GPRS 连接的引用。此 ID 在 CPU 中分配，并

且必须是唯一的。

在此，必须使用与 TC_CON 指令的 ID 参数值相

同的值。

4 ConnectionType BYTE W#16#0B 协议选项 11 (Bh)：UDP 连接

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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字节 参数 数据类型 初始值 说明

5 ActiveEstablished BOOL   待建立连接类型的标识符：

• 0：建立被动连接

用于发送和接收数据的设置。

• 1：建立主动连接

仅用于发送数据的设置。

6 ... 9 RemoteAddress IP_V4   连接伙伴的 IP 地址

ADDR Array [1...4] 
of Byte

  四个字节 (ADDR[1] ... ADDR[4]) 指定四个 IP 地
址块。

10 ... 
11

RemotePort UINT 1...65535 连接伙伴的 IP 端口

如果 ActiveEstablished = 0.，则不相关

12 ... 
13

LocalPort UINT 1...65535 本地 IP 端口（不允许为“0”）
如果 ActiveEstablished = 1.，则不相关

用于 SMS 连接的系统数据类型 TCON_PHONE

说明

授权的电话号码

仅当根据电话号码对发送通信伙伴进行授权的情况下，CP 才会接受 SMS。在 STEP 7 中的“授

权的电话号码”列表中为 CP 组态这些电话号码。

SMS 文本

• 使用 TC_SEND 指令的 DATA 参数访问待发送 SMS 消息的编程 SMS 文本。

• 通过 TC_RECV 指令的 DATA 参数将接收的 SMS 消息的文本分配到 CPU 的地址区域。

表格 4-463 TCON_PHONE 的参数

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 InterfaceID HW_ANY   对本地接口的引用（CP 的遥控接口或以太网接

口 >“硬件标识符”）

2 ... 3 ID CONN_OUC 1...07FFh 对本地移动无线连接的引用。此 ID 在 CPU 中分

配，并且必须是唯一的。

在此，必须使用与 TC_CON 指令的 ID 参数值相

同的值。

4 ConnectionType BYTE W#16#0E 协议选项 14 (Eh)：SMS 连接

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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字节 参数 数据类型 初始值 说明

5 ActiveEstablished BOOL   待建立连接类型的标识符（与 CP 1242-7 无
关）：

• 0：建立被动连接（与此处无关）

• 1：建立主动连接

6...7 - - - - reserviert -
8 ... 
31

PhoneNumber STRING[22]   连接伙伴的呼叫号码

允许值：加号 (+) 和数字

注意网络提供商为相关电话号码的国际拨号码分

配的准确符号（“+”号或零）。

如果不输入 PhoneNumber 参数，则不指定任何

连接伙伴且可接收来自所有授权连接伙伴的 
SMS 消息。

在启动过程中应注意以下事项：如果不输入数

据，TC_RECV 会先传送 早接收的 SMS 消息。

用于连接到遥控服务器或远程站的系统数据类型 TCON_WDC
对于分配给 S7-1200 的遥控服务器或可通过遥控服务器使用 TCON_WDC 访问的远程站，您

可以组态到它们的连接。在 STEP 7 中，可以在 CP 的“遥控接口 > 模式”(Telecontrol interface 
> Mode) 选项卡中找到分配给 CP 的遥控服务器地址数据。使用主机名或 IP 地址对遥控服务

器或远程站进行寻址。

TCON_WDC 的“RemoteWdcAddress”参数用于指定连接伙伴的“访问 ID”(Access ID)。

表格 4-464 TCON_WDC 的参数

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 InterfaceID HW_ANY   对本地 CP 1242‑7 的接口的引用（参见“STEP 7 
> CP 组态 > 遥控接口 > 硬件标识符”(STEP 7 > CP 
configuration > Telecontrol interface > 
Hardware identifier)）

2 ... 3 ID CONN_OUC 1...07FFh 对 GPRS 连接的引用。此 ID 在 CPU 中分配，并

且必须是唯一的。

在此，必须使用与 TC_CON 指令的 ID 参数值相

同的值。

4 ConnectionType BYTE W#16#0F 协议选项 15 (Fh)：使用 IP 地址建立遥控连接

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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字节 参数 数据类型 初始值 说明

5 ActiveEstablished BOOL   待建立连接类型的标识符：

• 0：建立被动连接

• 1：建立主动连接

6 ... 7 - - - - 预留 -
8 ... 
11

RemoteWdcAddress DWORD   指定访问 ID（十六进制）。访问 ID 取决于连接

伙伴。

• 连接到远程 CP：
访问 ID 由以下部分组成：

– STEP 7 项目编号

– 站编号

– 插槽

如果远程站具有多个 GPRS-CP，并且用户

不希望指定路径，则必须将插槽的 后一

个字节设置为 0。
可以在 STEP 7 项目的“CP 的 CP 验证”(CP 
authentication of the CP) 参数组中找到访问 
ID。

• 连接到遥控服务器：

访问 ID = 0
• 仅写入到 CP 的过程映像：

访问 ID = DW#16#FEEDDADA

IF_CONF： 用于遥控组态数据的 SDT (S7-300, S7-400)

用于 TC_CONFIG 指令的系统数据类型 IF_CONF 的结构

CONFIG 指令的 TC_CONFIG 参数引用包含要修改的 CP 组态数据的存储区。将存储在数据块

中的组态数据描述为 IF_CONF 系统数据类型 (SDT) 的结构。

要能够使用该功能，CP 的 STEP 7 基础组态中必须已存在数值。

IF_CONF 由报头和后面的区域组成，这些区域与 STEP 7 项目设备属性中 CP 的参数或参数区

对应。

要修改的 CP 组态数据作为 IF_CONF 字段汇集在一起。不会修改的参数在 IF_CONF 结构中将

被忽略，且保持在 STEP 7 项目中组态时的值。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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创建 DB 和 IF_CONF 结构

可以在一个或多个结构（每个结构含有一个或多个字段）的 IF_CONF DB 内创建 CP 参数。

需要使用键盘输入字段的数据类型。选择列表中不显示这些数据类型。数据类型不区分大小

写。

请按照以下步骤创建 IF_CONF：
1. 创建带有“标准”块访问的“全局 DB”类型的数据块。

2. 在 DB 的参数组态表中创建结构（数据类型 "Struct"）。
可指定任意名称。

3. 在此结构下通过分配标头名称并在数据类型为 "IF_CONF_Header" 的单元格中键入该名称来添
加标头。
结构的标头及其三个参数即被创建（见下文）。

4. 在数据类型的单元格中键入所需数据类型（例如 "IF_CONF_APN"），来为要更改的第一个参
数创建字段。

5. 使用 TC_CONFIG 指令对 CP 上要更改的所有参数重复 后一个步骤。

6. 后，更新块头“subfieldCnt”参数中的字段数量。

IF_CONF 的报头

表格 4-465 IF_CONF_Header

字节 参数 数据类型 初始值 说明

0 ... 1 fieldType UINT   区域类型：必须始终为 0。
2 ... 3 fieldId UINT   区域 ID：必须始终为 0。
4 ... 5 subfieldCnt UINT   结构中包含的区域总数

参数字段的通用参数

每个区域都具有以下通用参数：

• Id
此参数用于标识相应区域且不可修改。

• Length
此参数指示字段的长度。此值用作信息。

包含字串和/或数组的字段具有不同的长度。由于存在隐藏的字节，字段的实际长度可能

大于所显示参数的总和。

• Mode
这些参数可以具有以下值：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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表格 4-466 “模式”的值

值 含义

1 组态数据永久有效

与 CP 无关

2 组态数据临时有效，包括删除现有的永久组态数据

永久组态数据将被 IF_CONF 的参数字段替换。

描述“GPRS 访问”参数区的区域

表格 4-467 IF_CONF_APN

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 4 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 174
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

AccesspointGPRS STRING [98]   APN：GSM 网络供应商提供的 Internet 接入点名称

AccesspointUser STRING [42]   APN 用户名

AccesspointPasswor
d

STRING [22]   APN 密码

描述“CP 标识”参数区的字段

表格 4-468 IF_CONF_Login

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 5 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 54
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

ModemName STRING [22]   访问 ID
无法设置该值。

ModemPassword STRING [22]   遥控密码（ 多 20 个字符）

不能通过 SDT 修改 CP 1242‑7 
(6GK7 242‑7KX30‑0XE0) 的密码。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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描述“遥控服务器访问”参数区的区域

仅当通过可由 DNS 解析的名称对遥控服务器进行寻址时，才能使用此字段。如果使用 IP 地
址对遥控服务器寻址，则使用“IF_CONF_TCS_IP_V4”区域。

在 STEP 7 中，相应数据位于“模式”参数区中。

如果存在多个遥控服务器，则每个服务器使用这样的一个区域。

表格 4-469 IF_CONF_TCS_Name

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 6 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 266
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

TcsName - - - 预留 -
STRING [254]   可由 DNS 解析的遥控服务器的名称

RemotePort UINT   遥控服务器的端口

Rank UINT   服务器的优先级 [1, 2]
1 = 第一个遥控服务器，

2 = 第二个遥控服务器

描述“遥控服务器访问”参数区的区域

SDT 只能在运行系统中进行组态时与 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0) 配合使用。

仅当通过 IP 地址对遥控服务器寻址时才使用此区域。如果使用 DNS 名称对遥控服务器寻址，

则使用“IF_CONF_TCS_Name”区域。

在 STEP 7 中，相应数据位于“模式”参数区中。

如果存在多个遥控服务器，则每个服务器使用这样的一个区域。

表格 4-470 IF_CONF_TCS_IP_v4

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 7 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 14
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

RemoteAddress IP_V4   遥控服务器的 IP 地址

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 初始值 说明

RemotePort UINT   遥控服务器的端口

Rank UINT   服务器的优先级 [1, 2]
1 = 第一个遥控服务器，

2 = 第二个遥控服务器

描述“模式”参数区的区域

SDT 只能在运行系统中进行组态时与 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0) 配合使用。

在 STEP 7 中，相应数据位于“模式”和“调制解调器设置”参数区中。

表格 4-471 IF_CONF_GPRS_Mode

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 8 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 10
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

GPRSmode UINT   CP 的模式：

• 0 = Telecontrol
• 1 = GPRS 直连

TemporaryStation BOOL   位 0：临时连接

如果选择此选项，则 CP 只建立临时连接来发送数

据。一旦消息传送完成，CP 会再次终止该连接。

• 1：已激活（临时连接）

• 0：已禁用（永久连接）

SMS_Enabled BOOL   位 1：允许 SMS
选择该选项可允许 S7 站发送 SMS 消息。

• 1：已激活（允许 SMS）
• 0：已禁用（禁止 SMS）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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描述“SMSC”参数的区域

在 STEP 7 中，相应数据位于“调制解调器设置”参数区中。

表格 4-472 IF_CONF_SMS_Provider

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 10 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 28
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

SMSProvider STRING [20]   GSM 网络供应商 SMS 中心 (SMSC) 的节点编号，您

已就此工作站与该供应商签订了服务合同。

描述“PIN”参数的区域

在 STEP 7 中，相应数据位于“调制解调器设置”参数区中。

表格 4-473 IF_CONF_PIN

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 11 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 16
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

Pin STRING [8]   插入到 SIM 卡槽中的 SIM 卡的 PIN
如果已正确组态 PIN，则该参数不相关。如果未正确

组态 PIN，则可以输入正确的 PIN。

描述监视时间的区域

SDT 只能在运行系统中进行组态时与 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0) 配合使用。

在 STEP 7 中，相应数据位于“保持连接超时”和“操作模式”参数区中。

表格 4-474 IF_CONF_TC_Timeouts

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 12 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 12
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 初始值 说明

KeepAliveTimeout ‑ ‑ - 预留 -（无法设置）

SendTimeout UINT   连接监视时间：与通信伙伴之间连接的监视时间

（秒）

在“Telecontrol”和“GPRS 直接”模式下相关

RedialTimeout UINT   重连延迟：在没能成功建立连接的情况下，下次尝试

建立连接前的等待时间基准值。每经过 3 次尝试后，

基准值将加倍，但 长为 900 s。取值范围：10 到 
600 s。
示例：基准值为 20 时将形成以下拨号间隔：3 乘 
20 s、3 乘 40 s、3 乘 80 s 等， 长达 900 s。
如果组态了第二个遥控服务器/路由器，则 CP 将在第 
4 次尝试时试着连接到第二个伙伴。   如果第二个伙

伴也无法连接，则在第 7 次时，CP 将两次尝试重新

连接第一个伙伴。

与 SMS 连接不相关

描述“唤醒权限”参数区的字段

表格 4-475 IF_CONF_WakeupList

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 13 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 246
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

WakeupPhone 
[1...10]

ARRAY 
[1...10] of 
STRING [22]

  授权可进行唤醒的电话号码用户

呼叫号码末尾的星号 (*) 用作直拨号码的占位符。

描述“首选 GSM 网络”参数区的区域

表格 4-476 IF_CONF_PrefProvider

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 14 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 46

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 初始值 说明

Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

Provider [1...5] ARRAY 
[1...5] of 
STRING [6]

  CP 拨入的优先级为 1 到 5 的备用 GSM 网络。 多可

以组态 5 个网络。第 1 个优先级 高，第 5 个优先

级 低。

输入网络供应商的 Public Land Mobile Network 
(PLMN)，它由 Mobile Country Code (MCC) 和 
Mobile Network Code (MNC) 构成。

示例（Siemens AG 的测试网络）：26276

描述“DNS 组态”参数区的区域

SDT 只能在运行系统中进行组态时与 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0) 配合使用。

表格 4-477 IF_CONF_DNS

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 16 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 14
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

DNS_IP [1] IP_V4   第 1 个域名系统服务器的 IP 地址

DNS_IP [2] IP_V4   第 2 个域名系统服务器的 IP 地址

描述“时钟同步”参数区的区域

SDT 只能在运行系统中进行组态时与 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0) 配合使用。

表格 4-478 IF_CONF_NTP

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 17 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 24
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

NTP_IP [1] ARRAY 
[1...4] of 
IP_V4

  NTP 服务器 1 的 IP 地址

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 数据类型 初始值 说明

... ...   （NTP 服务器 2...3 的 IP 地址）

NTP_IP [4] ARRAY 
[1...4] of 
IP_V4

  NTP 服务器 4 的 IP 地址

用于激活/禁用 TeleService 用户的块

SDT 只能在运行系统中进行组态时与 CP 1242‑7 (6GK7 242‑7KX30‑0XE0) 配合使用。

用于激活或禁用 TeleService 用户的 SDT 已在 CP 的 STEP 7 项目中组态。在 STEP 7 中，可以在

“TeleService 设置 > TeleService 用户管理”(TeleService settings > TeleService user 
management) 参数区中找到相应数据。

表格 4-479 IF_CONF_GPRS_UserList

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 19 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 506
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

GPRS_User [1...10] ARRAY 
[1...10] of 
GPRS_User

  第 1 个到 多第 10 个 TeleService 用户

该数组由 TeleService 用户 ("GPRS_User" [1...n]) 的参数记录组成。

表格 4-480 GPRS_User [n]（TeleService 用户的参数）

参数 数据类型 初始值 说明

UserName [n] STRING [22]   TeleService 用户名

Password [n] STRING [22]   - 该字符串必须为空！

Diag_Allowed [n] BOOL   - 预留 -（无法设置）

Teleserv_Allowed 
[n]

BOOL   激活 TeleService 用户

• 0 = 禁用用户

• 1 = 激活用户

FW_Load_Allowed 
[n]

BOOL   - 预留 -（无法设置）
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用于设置 TeleService 访问参数的字段（服务器的 DNS 名称）

访问 TeleService 服务器（交换站）的数据。

在 STEP 7 中，相应数据位于“TeleService 设置”(TeleService settings) 参数区中。

如果存在多个 TeleService 服务器，则每个服务器均使用这样的一个字段。

表格 4-481 IF_CONF_TS_Name

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 20 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 266
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

ts_name String [254]   可由 DNS 解析的 TeleService 服务器的名称

RemotePort UINT   工程师站的端口

Rank UINT   服务器的优先级 [1] 或 [2]
1 = 服务器 1，2 = 服务器 2

用于设置 TeleService 访问参数的字段（服务器的 IP 地址）

访问 TeleService 服务器（交换站）的数据。

在 STEP 7 中，相应数据位于“TeleService 设置”(TeleService settings) 参数区中。

如果存在多个 TeleService 服务器，则每个服务器均使用这样的一个字段。

表格 4-482 IF_CONF_TS_IF_V4

参数 数据类型 初始值 说明

Id UINT 21 参数字段的 ID
Length UINT   参数字段的长度（字节）： 14
Mode UINT   有效性（1：永久，2：临时）

RemoteAddress IP_V4   TeleService 服务器的 IP 地址

RemotePort UINT   TeleService 服务器的端口

Rank UINT   服务器的优先级 [1] 或 [2]
1 = 服务器 1，2 = 服务器 2
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S7-300/400-CP (S7-300, S7-400)

CP 443-1 OPC UA (S7-300, S7-400)

OPC UA 客户端的程序块 (S7-300, S7-400)

OPC UA 客户端程序块功能概述

库“SIMATIC NET CP”中为 CP 的 OPC UA 客户端功能提供了下列功能块。在 CPU 上使用这些块。

有些块需要使用特殊的用户自定义 PLC 数据类型 (UDT)，您可以在相关程序块下面找到这些 
UDT。UDT 可作为预置数据类型。为此，在站的“PLC 数据类型”(PLC data types) 条目下，创

建一个新的数据类型，然后在“数据类型”(data type) 框中输入 UDT 的名称，如

“UA_SessionConnectInfo”。之后，所需的参数将在 UDT 的声明表中自动创建。

• UA_Connect
为与 OPC UA 服务器会话建立连接。

– UA_SessionConnectInfo
包含块参数“SessionConnectInfo”的连接信息。

– UA_UserIdentityToken
包含块参数“UserIdentityToken”的用户验证数据。

• UA_NamespaceGetIndex
获取命名空间 URI 的命名空间索引。

• UA_NodeGetHandleList
在连接的服务器上注册节点 ID 并以列表的形式获取节点句柄。

– UA_NodeID
包含识别块参数“NodeID”的目标节点的参数。

• UA_NodeReleaseHandleList
释放服务器上所用列表的节点句柄。

• UA_Disconnect
终止当前与 OPC UA 服务器的会话的连接。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 8971



• UA_ReadList
使用节点句柄列表，从所连服务器的节点中读取数据。

– UA_NodeAdditionalInfo
指定块参数“NodeAddInfos”的数据项属性和索引范围。

– UA_IndexRange
指定块参数“IndexRange”的开始和结束索引。

– UA_AnyPointer
引用存储块参数“Variables”的过程数据的 CPU 存储区。

– UA_TimeStamps
包含块参数“Variables”数据区元素的时间戳。

• UA_WriteList
使用节点句柄列表，将数据写入所连服务器的节点。

– UA_NodeAdditionalInfo
指定块参数“NodeAddInfos”的数据项属性和索引范围。

– UA_IndexRange
指定块参数“IndexRange”的开始和结束索引。

– UA_AnyPointer
引用存储块参数“Variables”的过程数据的 CPU 存储区。

需要的其他系统函数 (SFC)
为使 OPC UA 客户端程序块能够发挥全部功能，需要以下系统函数：

• BLKMOV (SFC20)
• TIME_TCK (SFC64)
要正常运行，UA_Connect 还需要：

• LGC_GADR (SFC49)
• RDSYSST (SFC51)

创建 SFC
打开 CPU 块目录下的组织块，如 OB1，以此创建系统功能。

在打开 OB1 后显示的块目录中，扩展相应块组。

在以下块命令中查找 SFC：
• BLKMOV (SFC20)：“简单指令”(Simple instructions) 组 >“移动”(Move) 文件夹

• TIME_TCK (SFC64)：“扩展指令”(Extended instructions) 组 >“日期和时间”(Day and time) 
文件夹
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• LGC_GADR (SFC 49)：“扩展指令”(Extended instructions) 组 >“寻址”(Addressing) 文件夹

• RDSYSST (SFC 51)：“扩展指令”(Extended instructions) 组 >“诊断”(Diagnostics) 文件夹

将 SFC 拖动到组织块的程序段中并提供 SFC 的参数。

调用程序块及其交互

说明

有关程序块和背景数据块的一般说明

通过“默认访问方法”(Default access method) 创建功能块。在分配的背景数据块中，将“保

持性”(Retentivity) 选项保持禁用状态。

必须循环调用每个程序块直到状态参数“Done”或“Error”变更为 1。
在一个会话内，每次只能调用一个块。在会话中只能逐个处理不同的块。

通过 UA_Connect，您可以建立作为 OPC UA 客户端的 CP 与 UA 服务器之间的连接，并打开

会话。每次与 UA 服务器连接时都必须调用该块。必要时，为与 UA 服务器进行多次连接，可

以通过不同的背景数据块 (IDB) 多次调用该块。例如，您可以通过一个连接执行读取操作，

通过另一连接执行写入操作或者通过多个连接读取或写入不同数据。

对于与多个 UA 服务器的连接，必须通过不同的输入参数多次调用 UA_Connect 块。作为 UA 
客户端，CP 多可以与 5 个 UA 服务器建立连接。

要查询 UA 服务器命名空间 URI 的命名空间索引，可在会话中调用 UA_NamespaceGetIndex。
要查询多个命名空间 URI，您可以通过不同输入参数多次调用该块。

要为准备读写服务创建句柄列表，可调用 UA_NodeGetHandleList。通过输入参数“NodeIDs”
中的适当信息，为每个目标节点单独调用块。

接下来，您可以使用块 UA_ReadList 和 UA_WriteList 来读写数据项的数据。在会话中您可以

根据需要反复调用这两个块。

图 4-55 调用客户端程序块及其交互
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如果不再需要连接，则使用块 UA_NodeReleaseHandleList 再次释放服务器上的句柄。这样

会删除服务器上的句柄。

连接将通过 UA_Disconnect 终止，会话结束。

参见

块的时间监视 (页 8974)

块的时间监视 (S7-300, S7-400)

块的时间响应参数

要控制和监视程序块的时间响应，可使用以下三个参数。

• Timeout
OPC UA 客户端的所有块的输入参数

• SessionTimeout
块 UA_Connect 中的输入参数

• MonitorConnection
块 UA_Connect 中的输入参数

由于这些参数影响 OPC UA 通信的整体运行，这些参数的以下注意事项优先于块的说明。

Timeout
通过该输入参数，您可以监视每个块调用。如果在组态的 大允许时间内不能完成块调用，

则状态参数“错误”(Error) 设置为 1 且中止处理。

SessionTimeout
通过该输入参数，您可以监视无数据通信的会话的持续时间，无需引用块“UA_Disconnect”来
终止连接。

“SessionTimeout”的 小值是 30 秒。如果超过该值，则终止连接。

如果客户端在较长时间内未使用会话，该参数允许服务器减少资源限制。

然而，充足的时间可以保证会话不会立即终止，例如，在由于网络中断无法立即传送数据时。

对于使用的“UA_Connect”块，“SessionTimeout”的值一般应比“Timeout”的值高。
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MonitorConnection
通过该输入参数，可以检查无数据通信的连接的状态。连接监视时间结束后，会发送一个帧

来检查与服务器的连接状态。

为确保在无数据通信以及连接监视时间结束后未使用“SessionTimeout”参数立即终止会话，

建议您为“MonitorConnection”选择一个低于“SessionTimeout”的二分之一的值。

参见

OPC UA 客户端的程序块 (页 8971)

UA_Connect (S7-300, S7-400)

功能 (S7-300, S7-400)

块的功能

通过 UA_Connect 块，您可以建立作为 OPC UA 客户端的 CP 与 UA 服务器之间的连接，并打

开会话。

作为目标地址，您可以在“ServerEndpointUrl”参数处指定 UA 服务器的 URL。
您可以在数据块中的“SessionConnectInfo”参数处存储连接信息。

UA_Connect 还需要使用系统功能 LGC_GADR (SFC 49) 和 RDSYSST (SFC 51)。

参见

参数 (页 8976)
OPC UA 客户端的程序块 (页 8971)
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参数 (S7-300, S7-400)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-483 块 UA_Connect 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ServerEndpointUrl IN STRING 多 254 个字符 连接伙伴（服务器）的地址 (URL)。只允许

使用 IPv4 地址。

SessionConnectInf
o

IN UDT 请参见“含义” 连接信息，请参见 UASessionConnectInfo 
(页 8991)。

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

ConnectionHdl OUT DWORD 1 .. 5 已建立的连接的唯一标识符

其它块需要将其作为输入参数。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 8998)部分。

注：如果输出错误代码 B000F002，则 
OPC UA 会话尚未建立。重新调用块。
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UA_NamespaceGetIndex (S7-300, S7-400)

功能 (S7-300, S7-400)

块的功能

通过 UA_NamespaceGetIndex 块，您可以获取所连的 UA 服务器的命名空间 URI 的命名空间

索引。

参见

参数 (页 8977)
OPC UA 客户端的程序块 (页 8971)

参数 (S7-300, S7-400)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-484 块 UA_NamespaceGetIndex 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。只要 
Execute = 1，其它输入参数均不能更改。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

NamespaceUri IN STRING 多 254 个字符 指定目标服务器的地址（命名空间 URI）
带有 CP 443‑1 OPC UA 的 S7‑400 中的 CPU 
符号的命名空间示例：

http://www.siemens.com/simatic-classic-
s7-opcua

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。
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参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

NamespaceIndex OUT WORD 0 .. 65535 “NamespaceUri”参数指定的命名空间的命

名空间索引的输出。

OPC 基金会保留并指定命名空间索引 0 和 
1。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 8998)部分。

UA_NodeGetHandleList (S7-300, S7-400)

功能 (S7-300, S7-400)

块的功能

通过 UA_NodeGetHandleList 块，您可以在所连的 UA 服务器上注册 nodeID。
UA 服务器返回句柄。这些句柄由具有“NodeHdls”参数的块输出。您可以通过块“UA_ReadList”
和“UA_WriteList”在其输入参数“NodeHdls”处访问节点句柄的数据项。

您必须了解在“NodeIDs”输入参数中指定的目标服务器的 nodeID。您可以将它们保存在 UDT
“UANodeID”中。

输入参数“NodeIDCount”处目标节点的数量始终是 1，所以您需要为每个 nodeID 单独调用该

块。
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参见

参数 (页 8979)
OPC UA 客户端的程序块 (页 8971)

参数 (S7-300, S7-400)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-485 块 UA_NodeGetHandleList 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

NodeIDCount IN WORD 1 “NodeIDs”的数据区中的元素数量该数量必

须为 1。
NodeIDs IN ARRAY of 

UDT
请参见“含义” 服务器的目标节点的参数结构。

NodeID 的数量 (1) 必须与输出参数

“NodeHdls”处的数量相同。

有关 UDT 结构的信息，请参见 UANodeID 
(页 8994)部分。

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。
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参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

NodeHdls OUT ARRAY of 
DWORD

0 .. 
4 294 967 295

服务器分配的作为客户端查询的回复的句柄

的数组。该句柄用于对服务器上的数据项进

行唯一标识。

在通过调用 UA_NodeReleaseHandleList 块
将句柄释放之前，句柄保持有效，释放后即

变为无效。

会话终止时，CP 会取消该会话的所有已注

册节点句柄。

该参数用于“UA_ReadList”和“UA_WriteList”
块的输入参数“NodeHdls”。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 8998)部分。

NodeErrorIDs OUT ARRAY of 
DWORD

请参见“含义” 包含块“NodeIDs”数据区所有元素的错误编

号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 8998)部分。
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UA_NodeReleaseHandleList (S7-300, S7-400)

功能 (S7-300, S7-400)

块的功能

通过 UA_NodeReleaseHandleList 块，您可以在所连的 UA 服务器上释放当前会话的节点句

柄。这会删除列表。

输入参数“NodeHdls”引用写入了“UA_NodeGetHandleList”块的输出参数“NodeHdls”的句柄的

数据块。

输入参数“NodeHdlCount”处的句柄的数量始终是 1，所以您需要为每个句柄单独调用该块。

参见

参数 (页 8981)
OPC UA 客户端的程序块 (页 8971)

参数 (S7-300, S7-400)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-486 块 UA_NodeReleaseHandleList 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义/说明

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

NodeHdlCount IN WORD 1 “NodeHdls”的数据区中的元素数量该数量

必须为 1。
NodeHdls IN ARRAY of 

DWORD
0 .. 
4 294 967 295

要取消的句柄的 ID 数组。

如果成功执行该块，该句柄将在服务器上取

消，因此编程无效。
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参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义/说明

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 8998)部分。

NodeErrorIDs OUT ARRAY of 
DWORD

请参见“含义” 包含“NodeHdls”数据区所有元素的错误代

码。

UA_Disconnect (S7-300, S7-400)

功能 (S7-300, S7-400)

块的功能

通过 UA_Disconnect 块，您可以终止作为 OPC UA 客户端的 CP 与 UA 服务器之间的现有连接。

这将结束现有会话。

参见

OPC UA 客户端的程序块 (页 8971)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 (S7-300, S7-400)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-487 块 UA_Disconnect 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 8998)部分。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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UA_ReadList (S7-300, S7-400)

功能 (S7-300, S7-400)

块的功能

通过 UA_ReadList 块，您可以从所连接的 UA 服务器中读取数据。

您可以对输入参数“NodeAddInfos”引用的 UDT“UANodeAdditionalInfo”中要读取的属性进行

编程。

从“UA_NodeGetHandleList”块的输出参数“NodeHdls”的数组中读取输入参数“NodeHdls”处所

需的句柄。

输入参数“NodeIDCount”处 nodeID 的数量始终是 1，所以您需要为每个目标节点单独调用该

块。

参见

参数 (页 8984)
OPC UA 客户端的程序块 (页 8971)

参数 (S7-300, S7-400)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-488 块 UA_ReadList 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

NodeHdlCount IN WORD 1 要读取的目标区域的元素数该数量必须为 
1。

NodeHdls IN ARRAY of 
DWORD

1 OPC UA 服务器的目标节点（数据项）的节

点数组。从“UA_NodeGetHandleList”块的

输出参数“NodeHdls”的数组中读取句柄。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

8984 编程和操作手册, 11/2022



参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

NodeAddInfos IN ARRAY of 
UDT

请参见“含义” 指定要读取的数据项的属性和索引范围。有

关 UDT 结构的信息，请参

见 UANodeAdditionalInfo (页 8995) 部分。

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

Variables IN_OUT UDT 请参见“含义” 指向要读取的数据。有关 UDT 结构的信

息，请参见 UAAnyPointer (页 8996) 部分。

有关支持的过程数据的数据类型，请参见数

据类型 (页 8988)部分。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“ErrorID”参数。

ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 8998)部分。

NodeErrorIDs OUT ARRAY of 
DWORD

请参见“含义” 包含块“Variables”数据区所有元素的错误编

号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 8998)部分。

TimeStamps OUT UDT 请参见“含义” 包含块“Variables”数据区所有元素的时间

戳。有关 UDT 结构的信息，请参

见 UATimeStamp (页 8996) 部分。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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UA_WriteList (S7-300, S7-400)

功能 (S7-300, S7-400)

块的功能

通过 UA_WriteList 块，您可以将数据写入所连接的 UA 服务器。

您可以对输入参数“NodeAddInfos”引用的 UDT“UANodeAdditionalInfo”中要写入的属性进行

编程。

从“UA_NodeGetHandleList”块的输出参数“NodeHdls”的数组中读取输入参数“NodeHdls”处所

需的句柄。

输入参数“NodeIDCount”处 nodeID 的数量始终是 1，所以您需要为每个目标节点单独调用该

块。

参见

参数 (页 8986)
OPC UA 客户端的程序块 (页 8971)

参数 (S7-300, S7-400)

块参数

下表介绍了程序块的形式参数。

表格 4-489 块 UA_WriteList 的参数

参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

Execute IN BOOL 0, 1 参数的上升沿 0 → 1 启动块的处理。

ConnectionHdl IN DWORD 1 .. 5 UA_Connect 提供的连接标识符

NodeHdlCount IN WORD 1 要写入的目标区域的元素数该数量必须为 
1。

NodeHdls IN ARRAY of 
DWORD

1 OPC UA 服务器的目标节点（数据项）的节

点数组。从“UA_NodeGetHandleList”块的

输出参数“NodeHdls”的数组中读取句柄。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 S7 数据类

型

取值范围 含义

NodeAddInfos IN ARRAY of 
UDT

请参见“含义” 指定要写入的数据项的属性和索引范围。有

关 UDT 结构的信息，请参

见 UANodeAdditionalInfo (页 8995) 部分。

Timeout IN TIME 5000 .. 120000 建立连接的 长时间（单位：毫秒）。如果

超出该值，则中止块的处理，错误编号 
B0007001。
如果输入的值超出允许范围，则使用默认

值 60000（60 秒）。

Variables IN_OUT UDT 请参见“含义” 指向要写入的数据。有关 UDT 结构的信

息，请参见 UAAnyPointer (页 8996) 部分。

有关支持的过程数据的数据类型，请参见数

据类型 (页 8988)部分。

Done OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：块执行中止、未完成或未启动

• 1：无错完成块处理

Busy OUT BOOL 0, 1 块处理的状态参数

• 0：当前未处理块

• 1：块执行当前正在进行

Error OUT BOOL 0, 1 错误代码

• 0：无错误

• 1：已发生错误。请参见“参数

“ErrorID””。
ErrorID OUT DWORD 请参见“含义” “错误”(Error) = 1 时，输出错误编号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 8998)部分。

NodeErrorIDs OUT ARRAY of 
DWORD

请参见“含义” 包含块“Variables”数据区所有元素的错误编

号。

有关编号的意义，请参见错误编号 
(页 8998)部分。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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数据类型 (S7-300, S7-400)

数据类型和存储区

CP 443-1 OPC UA 支持以下列出的过程数据数据类型。

CPU 上相应的符号允许在下面列出的操作数区域中使用。存储区的缩写形式如下。括号中的

缩写形式取决于助记符设置（德语/英语）。

• I = 过程输入映像  (E/I)
• Q = 过程输出映像  (A/Q)
• PI = I/O 区域输入  (PE/PI)
• PQ = I/O 区域输出  (PA/PQ)
• M = 存储器位

• DB = 数据块/系统数据块/实例数据块

只有 OPC UA 服务器支持 I/O 区域。

表格 4-490 数据类型

大小 
[位]，类

型

区域 数据类型 注释 CPU 的操作数

区域SIMATIC S
7

IEC 
61131‑3

OPC UA

1 0 .. 255 BOOL BOOL Boolean 0 = false
1 .. 255 = true

I、Q、PI、
PQ、M、DB

编号

8, UInt8 0 .. 255 BYTE BYTE, 
USINT

Byte   I、Q、PI、
PQ、M、DB

8, UInt8 0 .. 255 CHAR CHAR Byte ASCII 字符 32 .. 255 I、Q、PI、
PQ、M、DB

16, 
UInt16

0 .. 65535 WORD WORD, 
UINT

UInt16   I、Q、PI、
PQ、M、DB

16, Int16 -32768 .. 32767 INT INT Int16   I、Q、PI、
PQ、M、DB

32, 
UInt32

0 .. 4294967295 DWORD DWORD, 
UDINT

UInt32   I、Q、PI、
PQ、M、DB

32, Int32 2147483648 .. 
2147483647

DINT DINT Int32   I、Q、PI、
PQ、M、DB

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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大小 
[位]，类

型

区域 数据类型 注释 CPU 的操作数

区域SIMATIC S
7

IEC 
61131‑3

OPC UA

32, Float ±1.175 
495e-38 .. 
3.402823e+38

REAL REAL Float   DB

时间和日期

16, 
UInt16

0 .. 999 S5TIME TIME UInt16 SIMATIC 时间

有关编码的信息，请参

见 STEP 7 在线帮助。

DB

16, 
UInt16

D#1990‑1‑1 .. 
D#2168‑12‑31
(0 .. 65378)

DATE DATE UInt16 IEC 日期 [d] DB

32, 
UInt32

TOD#0:0:0.0 .. 
TOD#23:59:59.9
99
(0 .. 86399999)

TIME_OF_
    DAY 
(TOD)

TIME_OF_
    DAY

UInt32 时钟 [ms] DB

32, 
UInt32

-24D_20H_31M
_
    23S_648MS .. 
T#24D_20H_31
M_
    23S_647MS
(-2147483648 .. 
2147483647)

TIME TIME UInt32 IEC 时间 [ms] DB

复杂数据类型

64 1990‑1‑1-0:0:0.
0 .. 
2089‑12‑31-23:
59:59.999

DATE_AND
_
    TIME

DT DATE_
    AND_TIM
E

UInt32+ 
UInt32

日期和时间

有关编码的信息，请参

见 STEP 7 在线帮助。

DB

254 * 8   STRING * STRING String 大 254 字节用户数据 DB
    ARRAY *     基本或复杂数据类型的

多维字段

DB

    UDT *     特定参数组的用户定义

数据类型

DB

* 有关编码的信息，请参见以下部分。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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有关此数据类型编码的一般说明，请参见 STEP 7 在线帮助。

复杂数据类型的特性

通过 CP 的 OPC UA 功能使用复杂数据类型时，下面说明的特殊编码规则适用。

STRING
每个字符串 多可包含 254 个字符。

允许使用 32 (0x20) .. 255 (0xFF) 范围内的 ASCII 字符。

其中，不允许使用以下字符： 127 (0x7F), 129 (0x81), 141 (0x8D), 143 (0x8F), 144 (0x90), 
157 (0x9D)

OPC UA 服务器的特性

在 CP 的 OPC UA 服务器中以 UTF-8 格式对字符进行了编码。

OPC UA 客户端的特性

通过具有被“UAAnyPointer”引用的数据类型 STRING 的过程数据，指定数据类型“2” (BYTE)。
因为 UAAnyPointer 中的重复因子总是选择 大值 256 (0x100)：用户数据 254 + 标头 2。

ARRAY
OPC UA 客户端的特性

客户端程序块仅支持传送存储区“DB”中的一维数组。

客户端程序块不支持传送数据类型“ARRAY of BOOL”。
对于 ARRAY of STRING，由于每个字符串元素的尺寸均存在限制，因此必须指定“n”次 大长

度 (256)，其中的“n”是指数组中字符串的数量。

OPC UA 服务器的特性

所有情况下都可以读取“ARRAY of BOOL”数据类型。

但要写入“ARRAY of BOOL”数据类型，则只有当其长度是 8 的整数倍时才可行。

UDT
可在相关块的说明中找到 OPC UA 客户端功能的程序块所需的 UDT 的结构，请参见示例 
AUTOHOTSPOT。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数类型

仅 CP 上 OPC UA 服务器支持参数类型“TIMER”和“COUNTER”。

CP 443-1 OPC UA 的 UDT (S7-300, S7-400)

UASessionConnectInfo (S7-300, S7-400)

UASessionConnectInfo
下表列出了 UA_Connect 块的参数“SessionConnectInfo”的连接信息的意义。

表格 4-491 UDT UASessionConnectInfo 的参数

参数 S7 数据类型 取值范围 含义

SessionName STRING 0 ..254 个字

符

会话的名称

如果该字符串为空，则系统将输入以下内

容作为会话名称：

“<连接>+<“ConnectionHdl”的十进制值>”
ApplicationNam
e

STRING 0 ..254 个字

符

该参数给出 STEP 7 在 HW Config 中组态的 
CP（OPC UA 客户端）的应用的名称。

SecurityMsgMo
de

WORD 0 .. 3 security 过程

• 0 = 佳步骤

• 1 = 无 security 过程

• 2 = 身份验证

• 3 = 身份验证和加密

SecurityPolicy WORD 0 .. 4 Security 配置文件

• 0 = 佳 security 配置文件

• 1 = 无 security 配置文件

• 2 = Basic128Rsa15
• 3 = Basic256
• 4 = Basic256Sha256

CertificateStore STRING 0 ..254 个字

符

CP（OPC UA 客户端）的证书存储库

STEP 7 输入该参数。

ClientCertificate
Name

STRING 0 ..254 个字

符

客户端证书名称

STEP 7 输入该参数。

指令
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参数 S7 数据类型 取值范围 含义

ServerUri STRING 0 ..254 个字

符

也存储于服务器证书中的服务器地址 
(URI)。
对于无 security 过程的会话，该参数可能

留空。

示例：

urn:<ApplicationName>:GUID
CheckServerCer
tificate

BOOL 0, 1 通过存储于客户端 CP 证书存储库中的服务

器证书，对服务器发送的证书进行的比较

（检查）：

• 0 = 不检查

• 1 = 检查

请注意

该参数的设置会被组态中的安全设置覆盖。

如果您启用了检查 (1)，但是在 CP 的组态

中禁用了安全功能，则连接建立中止，并

伴随错误消息。

建议：保留参数默认设置 (0)，因为 CP 的
组态启用了安全功能。

TransportProfile WORD 1 1 = UATP_UATcp
根据 PLCopen 规范，仅支持该传输配置文

件。

UserIdentityTok
en

UDT 请参见“含

义”

用户验证数据，请参

见 UAUserIdentityToken (页 8993)。
VendorSpecificP
arameter

WORD 请参见“含

义”

CP 443-1 OPC UA 的逻辑地址条目您会在 
STEP 7 中 CP 的属性对话框中找到它作为

“地址”(Addresses) 选项卡中的输入地址。

SessionTimeout TIME 30000 .. 
86 400 000

没有数据通信时，会话保持建立状态的

长时间（毫秒）。

如果超过该值，则中止会话（连接）。在

这种情况下，需要通过调用 UA_Connect 
重新建立连接。

如果您的程序值超出值（30 秒 ... 1 天）的

允许范围，则使用值 1200000（20 分
钟）。

指令
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参数 S7 数据类型 取值范围 含义

MonitorConnect
ion

TIME 5000 .. 
86 400 000

连接监视时间（毫秒）

客户端通过发送一个帧检查与服务器的连

接之前的无数据通信时间。

默认设置：15000（15 秒）

LocaleIDs ARRAY[1..5] 
of String[6]

示例：

en‑US, 
de‑DE, 
zh‑CHS ...

可选语言和区域标识符，符合 RFC 3066。
0 = 无或未知 LocaleID。

UAUserIdentityToken (S7-300, S7-400)

UAUserIdentityToken
下表列出了提供 UDT“UASessionConnectInfo”的 UserIdentityToken 参数的用户验证数据的意

义。

表格 4-492 UDT UAUserIdentityToken 的参数

参数 S7 数据类型 取值范围 含义

UserIdentity
TokenType

WORD 0, 1 0 = 无验证

1 = 验证

当通信伙伴（服务器）要求以用户名和密

码进行验证时，根据服务器要求将参数设

置为 1 并设置以下两项内容。

TokenParam1 STRING 1 ..254 个字

符

用户名

TokenParam2 STRING 1 ..254 个字

符

密码

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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UANodeID (S7-300, S7-400)

UANodeID
下表列出了 UANodeID 的参数的含义，可用于识别 OPC UA 服务器上的目标节点。UANodeID 
提供 UA_NodeGetHandleList 块的参数“NodeIDs”。

表格 4-493 UDT UANodeID 的参数

参数 S7 数据类

型

取值范围 含义

NamespaceInde
x

WORD 0 .. 65535 服务器的命名空间索引

Identifier STRING 多 254 在命名空间索引中指定 nodeID。
IdentifierType WORD 1 .. 2 指定 node ID 的格式和应用范围（通常为服务

器）支持的类型：

• 1： UAIdentifierType_String
字符串标识符区分大小写字母。

• 2： UAIdentifierType_Numeric
数字标识符

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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UANodeAdditionalInfo (S7-300, S7-400)

UANodeAdditionalInfo
为块参数“NodeAddInfos”指定数据项和索引范围的属性。

表格 4-494 UDT UANodeAdditionalInfo 的参数

参数 S7 数据类型 取值范围 含义

AttributeID WORD 13 数据项属性中仅支持数据项的值的属性 
13 (UAAI_Value)。

IndexRangeCou
nt

WORD 0 .. 1 索引范围编号

具有基本数据类型的值不重要。

以下内容适用于数据项的数据类型 
ARRAY：
• 0：单个索引，读/写整个数组

• 1：通过“IndexRange”定义的数组的

子段。

IndexRange UDT 请参见“含义” 参数 IndexRangeCount 的数组区域。有

关 UDT 结构的信息，请参

见 UAIndexRange (页 8995) 部分。

UAIndexRange (S7-300, S7-400)

UAIndexRange
为 UDT“UANodeAdditionalInfo”的参数“IndexRange”指定开始和结束索引。

表格 4-495 UDT UAIndexRange 的参数

参数 数据类型 取值范围 含义

StartIndex WORD 0 .. 65535 从该索引开始读取。

EndIndex WORD 0 .. 65535 从该索引结束读取。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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规则：

如果使用 IndexRangeCount = 1，则以下规则适用于编程该索引范围：

• 必须重新分配 StartinIndex 和 EndIndex。
• 要访问多个元素，StartIndex 必须低于 EndIndex。

否则，会导致编号为 80360000 的错误。

• 如果要读取数组的单个元素，请为 StartIndex 和 EndIndex 输入相同的值。

• 要访问数组的所有元素，则必须根据该数组的元素总数分配 StartIndex 和 EndIndex。
如果指定的值超过数组的大小，则会导致编号为 80370000 的错误。

通过数组分配“StartIndex”和“EndIndex”的示例。

从含有 10 个元素大小的数组（编号 1 ..10），需要读取元素 3 到 5。将两个索引编程如下：

• StartIndex = 2 （元素编号 3）
• EndIndex = 4 （元素编号 5）

UATimeStamp (S7-300, S7-400)

UATimeStamp
UDT 包含数据区元素的时间戳（单位：毫秒）。UATimeStamp 提供块“UA_ReadList”的参数

“TimeStamps”。

表格 4-496 UDT UATimeStamp 的参数

参数 S7 数据类型 取值范围 含义

TimestampL WORD 参见下文 低有效字（位 0..15）
TimestampH WORD 参见下文 低有效字（位 16..31）

全部双字的取值范围：

TOD#0:0:0.0 .. TOD#23:59:59.999 (0 .. 86 399 999 毫秒)

UAAnyPointer (S7-300, S7-400)

UAAnyPointer
UDT“UAAnyPointer”被程序块的“Variables”参数引用。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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UDT 指向 CPU 中的过程数据存储区。为此，操作数区域“输入”(inputs) 或“输出”(outputs) 
中的过程数据必须复制到数据块中。

将 UDT 存储到数据块中。

表格 4-497 UDT UAAnyPointer 的参数

参数 S7 数据类型 取值范围 含义

SyntaxID WORD 10 语法 ID 的值始终是 10。
DataType WORD 请参见“含义” 目标节点的数据类型。关于值的范围，

请参见下方的“数据类型的编码”表。

RepetitionFacto
r

WORD 0 .. 65535 重复因子

有关更多信息，请参见 STEP 7 在线帮助。

DB_Number WORD 0 .. 65535 数据库的编号 (DB)
输入 DB 或存储区的编号。如果指定了 
DB，则在“memArea”中输入 0。

MemArea WORD 请参见“含义” 存储区

输入 DB 或存储区的编号。如果指定了存

储区，则在“DB_Number”中输入 0。
关于存储区的值的范围，请参见下方的

“存储区的编码”表。

ByteOffset WORD 取决于存储区，

请参见“含义”

指定存储区中的字节偏移量，将从此偏

移量开始访问数据。

BitOffset WORD 0 .. 7 指定存储区中的位偏移量

数据类型

以下表格介绍了 UDT UAAnyPointer 的“DataType”参数中的数据类型的编码。

表格 4-498 数据类型的编码

十六进制编码 S7 数据类型 说明

b#16#01 BOOL 位

b#16#02 BYTE 字节（8 位）

b#16#03 CHAR 字符（8 位）

b#16#04 WORD 字（16 位）

b#16#05 INT 整数（16 位）

b#16#06 DWORD 字（32 位）

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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十六进制编码 S7 数据类型 说明

b#16#07 DINT 整数（32 位）

b#16#08 REAL 浮点数（32 位）

b#16#09 DATE 日期 (Date)
b#16#0A TIME_OF_DAY 

(TOD)
时钟

b#16#0B TIME 时间

b#16#0C S5TIME 数据类型 S5TIME
b#16#0E DATE_AND_TIME 

(DT)
日期和时间（64 位）

b#16#02 * STRING 字符串

* 字符串使用低级数据类型 BYTE。请参见数据类型 (页 8988)部分中的特性。

存储区

以下表格介绍了 UDT UAAnyPointer 的“MemArea”参数中的存储区的编码。

表格 4-499 存储区的编码

十六进制编码 区域 说明

b#16#80 P I/O 的存储区

b#16#81 E 输入的存储区

b#16#82 A 输出的存储区

b#16#83 M 位存储器的存储区

b#16#84 DB 数据块

错误编号 (S7-300, S7-400)

输出参数的评估

每次调用相应的块时，都会更新 OPC UA 客户端程序块的输出参数 Done (BOOL)、Error 
(BOOL) 和 ErrorID (DWORD)。评估用户程序中的输出参数的状态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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示例：

被调用后，程序块 UA_Connect 在三个输出参数处返回以下值。

• Done = 1
• Error = 0
• ErrorID = 00000000
含义：作业已成功完成。

ErrorID 的错误编号（十六进制）的含义

表格 4-500 ErrorID 与 Done 与 Error 一起使用时的含义

Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

1 0 00000000   块的评估已成功完成。

CP 特定的错误编号

0 1 B0006001   丢失程序块调用的上升沿

0 1 B0007001   超时

0 1 B0008004   无效的 NodeIDCount
0 1 B0008086   无效的节点句柄

0 1 B0008087   已达到 大用连接数 (5)。
0 1 B0008090   错误的逻辑地址。连接建立中止。

0 1 B0008093   逻辑地址无法处理。正在使用不允许的模块。

0 1 B00080A1   未为该连接设置节点句柄。

0 1 B00080C3   CPU 的连接资源暂时用完。

0 1 B0009085   已超出 OPC UA 客户端的数据项的 大存储空间

（64000  字节）。

0 1 B000800A   组态中未启用 OPC 客户端。

0 1 B0008723   读／写作业引用的数据区域在 DB 中不存在。

0 1 B000F001   一个周期内调用了两个函数块。

0 1 B000F002   OPC UA 会话尚未建立连接。重新调用 UA_Connect 块。

0 1 B000F003   通信错误

0 1 B000F004   UDT“UAAnyPointer”中“SyntaxID”参数的值无效。

0 1 B000F005   UAAnyPointer 中的数据类型无效

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 B000F006   UDT“UAAnyPointer”中“RepetitionFactor”参数的值无

效。

0 1 B000F007   UAAnyPointer 的操作数区域无效

0 1 B000F010   读或写作业中的操作数区域无效：不支持输入数组、输

出数组、存储器位数组、本地数据数组和前导块的本地

数据数组。

0 1 B000F011   位偏移量必须为零。

0 1 B0010001   UA_Connect 中的数据包错误

0 1 B0010002   服务器端点的 URL 无效

0 1 B0010003   Timeout 的值无效 
0 1 B0010004   SessionTimeout 的值无效 
0 1 B0010005   MonitorConnection 的值无效 
0 1 B0010006   无效的传输配置文件

0 1 B0010007   无效的服务器 URL
0 1 B0010008   无效的 Security 程序

0 1 B0010009   无效的 Security 配置文件

0 1 B001000A   UserIdentityToken 的值无效 
0 1 B001000B   无效的应用程序名称

0 1 B0010101   服务器端点 URL 的格式无效。必须以“opc.tcp://”开头。

0 1 B0010102   不支持服务器端点 URL 的路径。

0 1 B0010103   客户端不能连接到自己的 CP 的服务器。

0 1 B0010104   无效的端口

0 1 B0010105   无效的地址。不支持 DNS。
0 1 B0020001   UA_NameSpaceGetIndex 中的数据包错误

0 1 B0030001   UA_NodeGetHandleList 中的数据包错误

0 1 B0030002   无效的 NodeID Identifier 
0 1 B0030003   超出数据项的 大数量 (64000)
0 1 B0030004   不支持变量的“ValueRank”属性。支持 ValueRank 值 1

（一维数组）和 ‑1（标量）。

0 1 B0040001   UA_NodeReleaseHandleList 中的数据包错误

0 1 B0050001   UA_Disconnect 中的数据包错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 B0050002   不存在连接，因此无法调用 UA_Disconnect。
0 1 B0060001   UA_ReadList 中的数据包错误

0 1 B0060002   要读取的数据长度超出 大值 64000。
0 1 B0060003   IndexRangeCount 的范围无效

0 1 B0060004   IndexRange 无效。StartIndex 不得高于 EndIndex，且 
EndIndex 不得高于数组长度。

0 1 B0060005   无效的 AttributeID 
0 1 B0060006   读取数据区域过小。

更正 UDT“UAIndexRange”中的数据。

0 1 B0060007   无效的字符串长度。该值（用户数据）必须为 254。
0 1 B0060008   节点的值无效。无法读取 S7 变量中的值。

0 1 B0060010   读或写作业中的操作数区域无效：不支持输入数组、输

出数组、存储器位数组、本地数据数组和前导块的本地

数据数组。

0 1 B0070001   UA_WriteList 中的数据包错误

0 1 B0070002   要写入的数据长度超出 大值。

0 1 B0070003   IndexRangeCount 的范围无效

0 1 B0070004   IndexRange 无效。StartIndex 不得高于 EndIndex，且 
EndIndex 不得高于数组长度。

0 1 B0070005   无效的 AttributeID 
0 1 B0070006   数据区超出允许的区域。

0 1 B0070009   字符串中的字符无效

符合 IEC 61131‑3 要求的 OPC UA 的错误编号

0 1 002D0000 GoodSubscription
Transferred

The subscription was transferred to another session.

0 1 002E0000 GoodCompletes
Asynchronously

The processing will complete asynchronously.

0 1 002F0000 GoodOverload Sampling has slowed down due to resource 
limitations.

0 1 00300000 GoodClamped The value written was accepted but was clamped.
0 1 00960000 GoodLocalOverride The value has been overridden.

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 00A20000 GoodEntryInserted The data or event was successfully inserted into the 
historical database.

0 1 00A30000 GoodEntryReplaced The data or event field was successfully replaced in the 
historical database.

0 1 00A50000 GoodNoData No data exists for the requested time range or event 
filter.

0 1 00A60000 GoodMoreData The data or event field was successfully replaced in the 
historical database.

0 1 00A70000 GoodCommunicationEve
nt

The communication layer has raised an event.

0 1 00A80000 GoodShutdownEvent The system is shutting down.
0 1 00A90000 GoodCallAgain The operation is not finished and needs to be called 

again.
0 1 00AA0000 GoodNonCriticalTimeout A non-critical timeout occurred.
0 1 00BA0000 GoodResultsMayBe

Incomplete
The server should have followed a reference to a node 
in a remote server but did not. The result set may be 
incomplete.

0 1 406C0000 UncertainReferenceOutO
f
Server

One of the references to follow in the relative path 
references to a node in the address space in another 
server.

0 1 408F0000 UncertainNoCommunica
tion
LastUsableValue

Communication to the data source has failed. The 
variable value is the last value that had a good quality.

0 1 40900000 UncertainLastUsableValu
e

Whatever was updating this value has stopped doing 
so.

0 1 40910000 UncertainSubstituteValu
e

The value is an operational value that was manually 
overwritten.

0 1 40920000 UncertainInitialValue The value is an initial value for a variable that normally 
receives its value from another variable.

0 1 40930000 UncertainSensorNotAccu
rate

The value is at one of the sensor limits.

0 1 40940000 UncertainEngineeringUni
ts
Exceeded

The value is outside of the range of values defined for 
this parameter.

指令
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 40950000 UncertainSubNormal The value is derived from multiple sources and has less 
than the required number of Good sources.

0 1 40A40000 UncertainDataSubNorma
l

The value is derived from multiple values and has less 
than the required number of Good values.

0 1 40BC0000 UncertainReferenceNot
Deleted

The server was not able to delete all target references.

0 1 40C00000 UncertainNotAllNodes
Available

The list of references may not be complete because the 
underlying system is not available.

0 1 80010000 BadUnexpectedError An unexpected error occurred
0 1 80020000 BadInternalError An internal error occurred as a result of a programming 

or configuration error.
0 1 80030000 BadOutOfMemory Not enough memory to complete the operation.
0 1 80040000 BadResourceUnavailable An operating system resource is not available
0 1 80050000 BadCommunicationError A low level communication error occurred.
0 1 80060000 BadEncodingError Encoding halted because of invalid data in the objects 

being serialized.
0 1 80070000 BadDecodingError Decoding halted because of invalid data in the stream.
0 1 80080000 BadEncodingLimits‐

Exceeded
The message encoding/decoding limits imposed by 
the stack have been exceeded.

0 1 80B80000 BadRequestTooLarge The resources (memory) of the CPU are temporarily 
occupied

0 1 80B90000 BadResponseTooLarge The response message size exceeds limits set by the 
client.

0 1 80B90000 BadUnknownResponse An unrecognized response was received from the 
server.

0 1 800A0000 BadTimeout The operation timed out.
0 1 800B0000 BadServiceUnsupported The server does not support the requested service.
0 1 800C0000 BadShutdown The operation was cancelled because the application 

is shutting down.
0 1 800D0000 BadServerNotConnected The operation could not complete because the client is 

not connected to the server.
0 1 800E0000 BadServerHalted The server has stopped and cannot process any 

requests.

指令
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 800F0000 BadNothingToDo There was nothing to do because the client passed a 
list of operations with no elements.

0 1 80100000 BadTooManyOperations The request could not be processed because it 
specified too many operations.

0 1 80110000 BadDataTypeIdUnknown The extension object cannot be (de)serialized because 
the data type id is not recognized.

0 1 80120000 BadCertificateInvalid The certificate provided as a parameter is not valid.
0 1 80130000 BadSecurityChecksFailed The certificate provided as a parameter is not valid.
0 1 80140000 BadCertificateTimeInvalid The Certificate has expired or is not yet valid.
0 1 80150000 BadCertificateIssuer

TimeInvalid
An Issuer Certificate has expired or is not yet valid.

0 1 80160000 BadCertificateHost
NameInvalid

The HostName used to connect to a Server does not 
match a HostName in the Certificate.

0 1 80170000 BadCertificateUriInvalid The URI specified in the Application Description does 
not match the URI in the Certificate.

0 1 80180000 BadCertificateUseNotAllo
wed

The Certificate may not be used for the requested 
operation.

0 1 80190000 BadCertificateIssuerUse
NotAllowed

The Issuer Certificate may not be used for the 
requested operation.

0 1 801A0000 BadCertificateUntrusted The Certificate is not trusted.
0 1 801B0000 BadCertificateRevocation

Unknown
It was not possible to determine if the Certificate has 
been revoked.

0 1 801C0000 BadCertificateIssuer
RevocationUnknown

It was not possible to determine if the Issuer
Certificate has been revoked.

0 1 801D0000 BadCertificateRevoked The Certificate has been revoked.
0 1 801E0000 BadCertificateIssuerRevo

ked
The Issuer Certificate has been revoked.

0 1 801F0000 BadUserAccessDenied User does not have permission to perform the 
requested operation.

0 1 80200000 BadIdentityTokenInvalid The user identity token is not valid.
0 1 80210000 BadIdentityTokenRejecte

d
The user identity token is valid but the server has 
rejected it.

指令
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 80220000 BadSecureChannelIdInval
id

The specified secure channel is no longer valid.

0 1 80230000 BadInvalidTimestamp The timestamp is outside the range allowed by the 
server.

0 1 80240000 BadNonceInvalid The nonce does appear to be not a random value or it 
is not the correct length.

0 1 80250000 BadSessionIdInvalid The session id is not valid.
0 1 80260000 BadSessionClosed The session was closed by the client.
0 1 80270000 BadSessionNotActivated The session cannot be used because ActivateSession 

has not been called.
0 1 80280000 BadSubscriptionIdInvalid The subscription id is not valid.
0 1 802A0000 BadRequestHeaderInvali

d
The header for the request is missing or invalid.

0 1 802B0000 BadTimestampsTo
ReturnInvalid

The timestamps to return parameter is invalid.

0 1 802C0000 BadRequestCancelled
ByClient

The request was cancelled by the client.

0 1 80310000 BadNoCommunication Communication with the data source is defined, but 
not established, and there is no last known value 
available.

0 1 80320000 BadWaitingForInitialData Waiting for the server to obtain values from the 
underlying data source.

0 1 80330000 BadNodeIdInvalid The syntax of the node id is not valid.
0 1 80340000 BadNodeIdUnknown The node id refers to a node that does not exist in the 

server address space.
0 1 80350000 BadAttributeIdInvalid The attribute is not supported for the specified Node.
0 1 80360000 BadIndexRangeInvalid The syntax of the index range parameter is invalid.
0 1 80370000 BadIndexRangeNoData No data exists within the range of indexes specified.
0 1 80380000 BadDataEncodingInvalid The data encoding is invalid.
0 1 80390000 BadDataEncoding

Unsupported
The server does not support the requested data 
encoding for the node.

0 1 803A0000 BadNotReadable The access level does not allow reading or subscribing 
to the Node.

指令
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 803B0000 BadNotWritable The access level does not allow writing to the Node.
0 1 803C0000 BadOutOfRange The value was out of range.
0 1 803D0000 BadNotSupported The requested operation is not supported.
0 1 803E0000 BadNotFound A requested item was not found or a search operation 

ended without success.
0 1 803F0000 BadObjectDeleted The object cannot be used because it has been deleted.
0 1 80400000 BadNotImplemented Requested operation is not implemented.
0 1 80410000 BadMonitoringModeInval

id
The monitoring mode is invalid.

0 1 80420000 BadMonitoredItemIdInval
id

The monitoring item id does not refer to a valid 
monitored item.

0 1 80430000 BadMonitoredItem
FilterInvalid

The monitored item filter parameter is not valid.

0 1 80440000 BadMonitoredItem
FilterUnsupported

The server does not support the requested monitored 
item filter.

0 1 80450000 BadFilterNotAllowed A monitoring filter cannot be used in combination with 
the attribute specified.

0 1 80460000 BadStructureMissing A mandatory structured parameter was missing or 
null.

0 1 80470000 BadEventFilterInvalid The event filter is not valid.
0 1 80480000 BadContentFilterInvalid The content filter is not valid.
0 1 80490000 BadFilterOperandInvalid The operand used in a content filter is not valid.
0 1 804A0000 BadContinuation

PointInvalid
The continuation point provide is longer valid.

0 1 804B0000 BadNoContinuationPoint
s

The operation could not be processed because all 
continuation points have been allocated.

0 1 804C0000 BadReferenceTypeIdInval
id

The operation could not be processed because all 
continuation points have been allocated.

0 1 804D0000 BadBrowseDirectionInvali
d

The browse direction is not valid.

0 1 804E0000 BadNodeNotInView The node is not part of the view.
0 1 804F0000 BadServerUriInvalid The ServerUri is not a valid URI.

指令
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Don
e

Erro
r

ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 80500000 BadServerNameMissing No ServerName was specified
0 1 80510000 BadDiscoveryUrlMissing No DiscoveryUrl was specified.
0 1 80520000 BadSempahoreFileMissin

g
The semaphore file specified by the client is not valid.

0 1 80530000 BadRequestTypeInvalid The security token request type is not valid.
0 1 80540000 BadSecurityModeRejecte

d
The security mode does not meet the requirements set 
by the Server.

0 1 80550000 BadSecurityPolicyRejecte
d

The security policy does not meet the requirements set 
by the Server.

0 1 80560000 BadTooManySessions The server has reached its maximum number of 
sessions.

0 1 80570000 BadUserSignatureInvalid The user token signature is missing or invalid.
0 1 80580000 BadApplicationSignature

Invalid
The signature generated with the client certificate is 
missing or invalid.

0 1 80590000 BadNoValidCertificates The client did not provide at least one software 
certificate that is valid and meets the profile 
requirements for the server.

0 1 805A0000 BadRequestCancelled
ByRequest

The request was cancelled by the client with the 
Cancel service.

0 1 805B0000 BadParentNodeIdInvalid The parent node id does not to refer to a valid node.
0 1 805C0000 BadReferenceNotAllowed The reference could not be created because it violates 

constraints imposed by the data model.
0 1 805D0000 BadNodeIdRejected The requested node id was reject because it was either 

invalid or server does not allow node ids to be 
specified by the client.

0 1 805F0000 BadNodeClassInvalid The node class is not valid.
0 1 80600000 BadBrowseNameInvalid The browse name is invalid.
0 1 80610000 BadBrowseNameDuplicat

ed
The browse name is not unique among nodes that 
share the same relationship with the parent.

0 1 80620000 BadNodeAttributesInvali
d

The node attributes are not valid for the node class.

0 1 80630000 BadTypeDefinitionInvalid The type definition node id does not reference an 
appropriate type node.

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 80640000 BadSourceNodeIdInvalid The source node id does not reference a valid node.
0 1 80650000 BadTargetNodeIdInvalid The target node id does not reference a valid node.
0 1 80660000 BadDuplicateReference

NotAllowed
The reference type between the nodes is already 
defined.

0 1 80670000 BadInvalidSelfReference The server does not allow this type of selfreference on 
this node.

0 1 80680000 BadReferenceLocalOnly The reference type is not valid for a reference to a 
remote server.

0 1 80690000 BadNoDeleteRights The server will not allow the node to be deleted.
0 1 806A0000 BadServerIndexInvalid The server index is not valid.
0 1 806B0000 BadViewIdUnknown The view id does not refer to a valid view node.
0 1 806D0000 BadTooManyMatches The requested operation has too many matches to 

return.
0 1 806E0000 BadQueryTooComplex The requested operation requires too many resources 

in the server.
0 1 806F0000 BadNoMatch The requested operation has no match to return.
0 1 80700000 BadMaxAgeInvalid The max age parameter is invalid.
0 1 80710000 BadHistoryOperationInva

lid
The history details parameter is not valid.

0 1 80720000 BadHistoryOperation
Unsupported

The server does not support the requested operation.

0 1 80730000 BadWriteNotSupported The server not does support writing the combination 
of value, status and timestamps provided.

0 1 80740000 BadTypeMismatch The value supplied for the attribute is not of the same 
type as the attribute's value.

0 1 80750000 BadMethodInvalid The method id does not refer to a method for the 
specified object.

0 1 80760000 BadArgumentsMissing The client did not specify all of the input arguments for 
the method.

0 1 80770000 BadTooManySubscription
s

The server has reached its maximum number of 
subscriptions.

0 1 80780000 BadTooManyPublish
Requests

The server has reached the maximum number of 
queued publish requests.

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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ErrorID (十
六进制)

名称 含义

0 1 80790000 BadNoSubscription There is no subscription available for this session.
0 1 807A0000 BadSequenceNumber

Unknown
The sequence number is unknown to the server.

0 1 807B0000 BadMessageNotAvailable The requested notification message is no longer 
available.

0 1 807C0000 BadInsufficientClientProfi
le

The Client of the current Session does not support one 
or more Profiles that are necessary for the Subscription.

0 1 80BF0000 BadStateNotActive The sub-state machine is not currently active.
0 1 807D0000 BadTcpServerTooBusy The server cannot process the request because it is too 

busy.
0 1 807E0000 BadTcpMessageTypeInval

id
The type of the message specified in the header invalid.

0 1 807F0000 BadTcpSecureChannel
Unknown

The SecureChannelId and/or TokenId are not currently 
in use.

0 1 80800000 BadTcpMessageTooLarge The size of the message specified in the header is too 
large.

0 1 80810000 BadTcpNotEnough
Resources

There are not enough resources to process the request.

0 1 80820000 BadTcpInternalError An internal error occurred.
0 1 80830000 BadTcpEndpointUrlInvali

d
The Server does not recognize the QueryString 
specified.

0 1 80840000 BadRequestInterrupted The request could not be sent because of a network 
interruption.

0 1 80850000 BadRequestTimeout Timeout occurred while processing the request.
0 1 80860000 BadSecureChannelClosed The secure channel has been closed.
0 1 80870000 BadSecureChannelToken

Unknown
The token has expired or is not recognized.

0 1 80880000 BadSequenceNumberInv
alid

The sequence number is not valid.

0 1 80890000 BadConfigurationError There is a problem with the configuration that affects 
the usefulness of the value.

0 1 808A0000 BadNotConnected The variable should receive its value from another 
variable, but has never been configured to do so.

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 含义

0 1 808B0000 BadDeviceFailure There has been a failure in the device/data source that 
generates the value that has affected the value.

0 1 808C0000 BadSensorFailure There has been a failure in the sensor from which the 
value is derived by the device/data source.

0 1 808D0000 BadOutOfService The source of the data is not operational.
0 1 808E0000 BadDeadbandFilterInvali

d
The dead band filter is not valid.

0 1 80970000 BadRefreshInProgress This Condition refresh failed, a Condition refresh 
operation is already in progress.

0 1 80980000 BadConditionAlreadyDisa
bled

This condition has already been disabled.

0 1 80990000 BadConditionDisabled Property not available, this condition is disabled.
0 1 809A0000 BadEventIdUnknown The specified event id is not recognized.
0 1 809B0000 BadNoData No data exists for the requested time range or event 

filter.
0 1 809D0000 BadDataLost Data is missing due to collection started/stopped/lost.
0 1 809E0000 BadDataUnavailable Expected data is unavailable for the requested time 

range due to an unmounted volume an off-line archive 
or tape or similar reason for temporary unavailability.

0 1 809F0000 BadEntryExists The data or event was not successfully inserted 
because a matching entry exists.

0 1 80A00000 BadNoEntryExists The data or event was not successfully updated 
because no matching entry exists.

0 1 80A10000 BadTimestampNotSuppo
rted

The client requested history using a timestamp format 
the server does not support (i. e. requested 
ServerTimestamp when server only supports 
SourceTimestamp).

0 1 80AB0000 BadInvalidArgument One or more arguments are invalid.
0 1 80AC0000 BadConnectionRejected Could not establish a network connection to remote 

server.
0 1 80AD0000 BadDisconnect The server has disconnected from the client.
0 1 80AE0000 BadConnectionClosed The network connection has been closed.

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 含义

0 1 80AF0000 BadInvalidState The operation cannot be completed because the 
object is closed uninitialized or in some other invalid 
state.

0 1 80B00000 BadEndOfStream Cannot move beyond end of the stream.
0 1 80B10000 BadNoDataAvailable No data is currently available for reading from a non-

blocking stream.
0 1 80B20000 BadWaitingForResponse The asynchronous operation is waiting for a response.
0 1 80B30000 BadOperationAbandoned The asynchronous operation was abandoned by the 

caller.
0 1 80B40000 BadExpectedStreamToBlo

ck
The stream did not return all data requested (possibly 
because it is a non-blocking stream).

0 1 80B50000 BadWouldBlock Non-blocking behavior is required and the operation 
would block.

0 1 80B60000 BadSyntaxError A value had an invalid syntax.
0 1 80B70000 BadMaxConnections

Reached
The operation could not be finished because all 
available connections are in use.

0 1 80BB0000 BadEventNot
Acknowledgeable

The event cannot be acknowledged.

0 1 80BD0000 BadInvalidTimestamp
Argument

The defined timestamp to return was invalid.

0 1 80BE0000 BadProtocolVersion
Unsupported

The applications do not have compatible protocol 
versions.

0 1 80C10000 BadFilterOperatorInvalid An unrecognized operator was provided in a filter.
0 1 80C20000 BadFilterOperator

Unsupported
A valid operator was provided, but the server does not 
provide support for this filter operator.

0 1 80C30000 BadFilterOperandCount
Mismatch

The number of operands provided for the filter 
operator was less than expected for the operand 
provided.

0 1 80C40000 BadFilterElementInvalid The referenced element is not a valid element in the 
content filter.

0 1 80C50000 BadFilterLiteralInvalid The referenced literal is not a valid value.
0 1 80C90000 BadViewTimestampInvali

d
The view timestamp is not available or not supported.

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 含义

0 1 80CA0000 BadViewParameterMism
atch

The view parameters are not consistent with each 
other.

0 1 80CB0000 BadViewVersionInvalid The view version is not available or not supported.
0 1 80CC0000 BadConditionAlready

Enabled
This condition has already been enabled.

0 1 80CD0000 BadDialogNotActive The dialog condition is not active.
0 1 80CF0000 BadConditionBranch

AlreadyAcked
The condition branch has already been acknowledged.

0 1 80D00000 BadConditionBranch
AlreadyConfirmed

The condition branch has already been confirmed.

0 1 80D10000 BadConditionAlreadyShel
ved

The condition has already been shelved.

0 1 80D20000 BadConditionNotShelved The condition is not currently shelved.
0 1 80D30000 BadShelvingTimeOutOfR

ange
The shelving time not within an acceptable range.

0 1 80D40000 BadAggregateListMismat
ch

The requested number of Aggregates does not match 
the requested number of NodeIds.

0 1 80D50000 BadAggregateNotSuppor
ted

The requested Aggregate is not support by the server.

0 1 80D60000 BadAggregateInvalidInpu
ts

The aggregate value could not be derived due to 
invalid data inputs.

0 1 80DB0000 BadTooManyMonitoredIt
ems

The request could not be processed because there are 
too many monitored items in the subscription.

0 1 80D70000 BadBoundNotFound No data found to provide upper or lower bound value.
0 1 80D80000 BadBoundNotSupported The server cannot retrieve a bound for the variable.
0 1 00D90000 GoodDataIgnored The request specifies fields which are not valid for the 

EventType or cannot be saved by the historian.
0 1 80DA0000 BadAggregateConfigurati

on
Rejected

The aggregate configuration is not valid for specified 
node.

OPC UA 的 PLCOpen 的错误编号

0 1 A0000001 PLCopenUA_Bad_FW_
PermanentError

Internal, permanent error.

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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0 1 A0000002 PLCopenUA_Bad_FW_
TempError

Temp. Error; FB could retry to reach FW.

0 1 A0000003 PLCopenUA_Bad_
ConnectionError

Connection could not be established.

0 1 A0000004 PLCopenUA_Bad_
HostNotFound

The requested hostname could not be found.

0 1 A0000005 PLCopenUA_Bad_
AlreadyConnected

Connection was already established.

0 1 A0000006 PLCopenUA_Bad_
SecurityFailed

Connection failed due to security setup.

0 1 A0000007 PLCopenUA_Bad_
Suspended

Connection is suspended.

0 1 A0000008 PLCopenUA_Bad_
ConnectionInvalidHdl

Provided ConnectionHdl is not known.

0 1 A0000009 PLCopenUA_Bad_
NSNotFound

A namespace with the requested name cannot be 
found on server.

0 1 A000000A PLCopenUA_Bad_
ResultTooLong

Target PLC variable is too short for retrieved data.

0 1 A000000B PLCopenUA_Bad_
InvalidType

Invalid or unsupported Type.

0 1 A000000C PLCopenUA_Bad_
NodeInvalidHdl

Provided NodeHdl is not known.

0 1 A000000D PLCopenUA_Bad_
MethodInvalidHdl

Provided MethodHdl is not known.

0 1 A000000E PLCopenUA_Bad_
ReadFailed

Read failed for unknown reason.

0 1 A000000F PLCopenUA_Bad_
WriteFailed

Write failed for unknown reason.

0 1 A0000010 PLCopenUA_Bad_
CallFailed

Method Call failed for unknown reason.

0 1 A0000011 PLCopenUA_Bad_
InParamFailed

Method Call Input parameter conversion failed.

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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名称 含义

0 1 A0000012 PLCopenUA_Bad_
OutParamFailed

Method Call Output parameter conversion failed. 
ATTENTION: this means the MethodCall was executed 
successfully but the returned values could not be 
converted.

0 1 A0000013 PLCopenUA_Bad_
SubscriptionInvalidHdl

Provided SubscriptionHdl is not known.

0 1 A0000014 PLCopenUA_Bad_
MonitoredItemInvalidHdl

Provided MonitoredItemHdl is not known.

4.2.5.7 300C 功能 (S7-300, S7-400)

ASCII，3964（R） (S7-300, S7-400)

SEND_PTP： 发送数据 (ASCII, 3964(R)) (S7-300, S7-400)

说明     
使用指令 SEND_PTP，可以从某个数据块发送成块数据。

• 调用该块并且在控制输入 REQ 上检测到上升沿之后，就会激活该发送过程。

• 待发送数据的范围由 SD_1（数据块编号和起始地址）指定，数据块的长度由 LEN 给出。

• 为使该指令可以处理该作业，调用该指令时，必须满足 R（Reset）= FALSE。 如果控制

输入 R 出现了上升沿，将会终止处于激活状态的发送过程，该指令也会复位为初始状态。 
终止已取消的作业时，会发出一个错误消息（STATUS 输出）。

• 使用 LADDR 指定子模块 I/O 地址，该地址已在硬件组态期间定义。

• DONE 如果设置为 TRUE，则表明作业已成功完成；ERROR 如果设置为 TRUE，则表示作

业已经结束，但存在错误。

作业处理后，如果 DONE = TRUE，则意味着：

• 如果使用 ASCII 驱动程序： 数据已经传送至通信伙伴。 但是，不确保通信伙伴已经接收

到了全部数据。

• 如果是使用过程 3964（R）： 数据已经传送至通信伙伴，且获得了通信伙伴的肯定应答。 
无法确保该数据也已传送到伙伴 CPU。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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在 STATUS 中，CPU 会显示每个错误或者警告信息的事件 ID。 该指令执行 RESET 操作时（R 
= TRUE），还输出 DONE 或 ERROR/STATUS。
出现错误时，会复位二进制结果 BR。 该指令正确执行完毕后，二进制结果的状态为 TRUE。

说明

本指令不含参数检查功能。 如果参数分配不正确，CPU 将进入 STOP 模式。

背景数据块

“SEND_PTP”指令的执行需要配合使用背景数据块。 通过调用传递该数据块的编号。 不允许

访问该背景数据块内的数据。

参数

指令“SEND_PTP”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 取值范围 默认值 说明

REQ Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Request： 上升沿时激活数据

交换。

R Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Reset。 作业已终止。 发送被

禁止。

LADDR Input WORD 取决于 CPU W#16#03FF 用户在硬件组态期间指定的子模块 I/O 
地址。

DONE Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数（该参数的设置仅维持一个调

用周期）：

• FALSE：作业未启动，或仍在执行。

• TRUE：作业已成功执行完毕。

ERROR Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数（该参数的设置仅维持一个调

用周期）：

作业已完成，但存在错误

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 取值范围 默认值 说明

STATUS Output WORD W#16#0000 至 
W#16#FFFF

W#16#0000 状态参数（该参数仅用于维持一个调用

周期。 为了显示该状态，应将 STATUS 
复制至某个可用的数据区域。）

STATUS 的含义如下（取决于 ERROR 
位）：

• ERROR=FALSE:
– STATUS 的值为 W#16#0000： 

既无警告也无错误

– STATUS 的值不等于 
W#16#0000： 警告，详细信息

请参见 STATUS。
• ERROR = TRUE：

出错，关于错误类型的详细信息，

请参见 STATUS。
SD_1 InOut ANY 取决于 CPU 0 发送参数： 

此处可以输入以下值：

• DB 编号，将从此 DB 中传递数据。

• 数据字节编号，从该数据字节编号

开始发送数据。可能值： 0 至 8190
例如： DB 10，自第 2 个字节开始 -> 
DB10.DBB2
注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
SD_1 需要 DB 参数的所有技术数据（例

如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。只

有 S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编
号，否则会导致用户程序报错。

LEN InOut INT 1 至 1024 1 此处可以定义需传送的数据块的长度

（此处间接设置长度信息）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

数据一致性

数据一致性仅限于 206 个字节。 如果一致性地传输的数据超过 206 个字节，则必须考虑以

下因素：

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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发送过程结束之前，不得对发送范围 SD_1 当前已使用区域再次执行写入操作。 状态参数 
DONE 的值为 TRUE 时，情况也如此。

RCV_PTP： 接收数据 (ASCII, 3964(R)) (S7-300, S7-400)

说明     
使用指令 RCV_PTP，可以接收数据并将数据存储在数据块内。

• 控制输入 EN_R 的值为 TRUE 时，调用该指令之后，该指令就处于数据接收准备状态。 将
参数 EN_R 的信号状态设置为 FALSE，可以取消当前的发送操作。 终止已取消的作业时，

会发出一个错误消息（STATUS 输出）。 参数 EN_R 的信号状态设置为 FALSE 期间，输入

处于关闭状态。

• 接收区由 RD_1  指定（数据块编号和起始地址），数据块的长度由 LEN 给出。

• 为使该指令可以处理该作业，调用该指令时，必须满足 R（Reset）= FALSE。 控制输入 R 
出现上升沿时，当前的发送任务会被取消，且指令会复位至初始状态。 终止已取消的作

业，并且系统会发出一个错误消息（STATUS 输出）。

• 使用 LADDR 指定子模块 I/O 地址，该地址已在硬件组态期间定义。

• NDR 如果设置为 TRUE，则表明作业已成功完成；ERROR 如果设置为 TRUE，则表示作业

已经结束，但存在错误。

• 通过 STATUS ，CPU 会显示错误或警告信息的相应事件 ID。
• 对指令执行 RESET 时（R = TRUE）（参数 LEN == 16#00），还输出 NDR 或者 ERROR/

STATUS。
出现错误时，会复位二进制结果 BR。 该指令正确执行完毕后，二进制结果的状态为 TRUE。

说明

本指令不含参数检查功能。 如果参数分配不正确，CPU 将进入 STOP 模式。

背景数据块

“RCV_PTP”指令的执行需要配合使用背景数据块。 通过调用传递该数据块的编号。 不允许访

问该背景数据块内的数据。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

指令“RCV_PTP”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类

型

取值范围 默认值 说明

EN_R Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Enable to receive：
启用接收功能

R Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Reset：
作业已终止。

LADDR Input WORD 取决于 CPU W#16#03FF 用户在硬件组态期间指定的子模块 I/O 
地址。

NDR Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 作业已成功完成，数据已经接收

• FALSE：作业未启动，或仍在执行

• TRUE：作业已成功完成

ERROR Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数（该参数的设置仅维持一个

调用周期）：

作业已完成，但存在错误

STATUS Output WORD W#16#0000 至 
W#16#FFFF

W#16#0000 状态参数（该参数仅用于维持一个调

用周期。 为了显示该状态，应将 
STATUS 复制至某个可用的数据区

域。）

STATUS 的含义如下（取决于 ERROR 
位）：

• ERROR=FALSE:
– STATUS 的值为 W#16#0000： 

既无警告也无错误

– STATUS 的值不等于 
W#16#0000： 警告，详细信息

请参见 STATUS。
• ERROR = TRUE：

出错，关于错误类型的详细信息，

请参见 STATUS。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类

型

取值范围 默认值 说明

RD_1 InOut ANY 取决于 CPU 0 接收参数： 
此处可以指定：

• 用来存储已接收数据的数据块编

号。

• 数据字节编号，从该字节编号开始

存储接收到的数据。可能值： 0 至 
8190

例如： DB 20，自第 5 个字节开始 -> 
DB20.DBB5
注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RD_1 需要 DB 参数的所有技术数据

（例如，P#DB13.DBX0.0 字节 
100）。只有 S7-300 CPU，才可省略

显式 DB 编号，否则会导致用户程序报

错。

LEN InOut INT 0 至 1024 0 输出数据长度（字节总数） 

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

数据一致性

数据一致性仅限于 206 个字节。 如果一致性地传输的数据超过 206 个字节，则必须考虑以

下因素：

在数据接收完成之前（NDR = TRUE），不要再次访问接收数据块。 此后，禁用接收数据块

（EN_R  = FALSE），直到已经处理完这些数据为止。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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RES_RCVB： 复位接收缓冲区 (ASCII, 3964(R)) (S7-300, S7-400)

说明 
使用指令 RES_RECV，可以删除模块的整个接收缓冲区。 此时，将丢弃所有的已存储消息帧

都。 但会保存调用指令 RES_RCVB 期间传入的消息帧。

• 调用该指令并且在控制输入 REQ 上检测到上升沿之后，就会激活该作业。 作业的运行可

以跨多次调用（程序循环）。

• 为使该指令可以处理该作业，调用该指令时，必须满足 R（Reset）= FALSE。 控制输入 R 
出现上升沿时，删除过程将会取消，且指令会复位至初始状态。 终止已取消的作业时，会

发出一个错误消息（STATUS 输出）。

• 使用 LADDR 指定子模块 I/O 地址，该地址已在硬件组态期间定义。

•  DONE 如果设置为 TRUE，则表明作业已成功完成；ERROR 如果设置为 TRUE，则表示作

业已经结束，但存在错误。

• 通过 STATUS，CPU 会显示错误或警告信息的相应事件 ID。
• 对指令执行 RESET 时（R = TRUE），还输出 DONE 或者 ERROR/STATUS。
出现错误时，会复位二进制结果 BR。 该块正确地执行完毕之后，二进制结果的状态为 TRUE。

说明

本指令不含参数检查功能。 如果参数分配不正确，CPU 将进入 STOP 模式。

背景数据块

RES_RCVB 指令的执行需要配合使用背景数据块。 通过调用传递该数据块的编号。 不允许访

问该背景数据块内的数据。

参数

指令 RES_RCVB 的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 取值范围 默认值 说明

REQ Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Request： 
上升沿时激活该作业。

R Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Reset：
作业已终止。

指令
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参数 声明 数据类型 取值范围 默认值 说明

LADDR Input WORD 取决于 CPU W#16#03FF 用户在硬件组态期间指定的子模块 I/O 
地址。

DONE Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数（该参数的设置仅维持一个调

用周期）：

• FALSE：作业未启动，或仍在执行。

• TRUE：作业已成功执行完毕。

ERROR Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数（该参数的设置仅维持一个调

用周期）：

作业已完成，但存在错误

STATUS Output WORD W#16#0000 
至 W#16#FFFF

W#16#0000 状态参数（该参数仅用于维持一个调用

周期。 为了显示该状态，应将 STATUS 
复制至某个可用的数据区域。）

STATUS 的含义如下（取决于 ERROR 
位）：

• ERROR=FALSE:
– STATUS 的值为 W#16#0000： 

既无警告也无错误

– STATUS 的值不等于 
W#16#0000： 警告，详细信息

请参见 STATUS。
• ERROR = TRUE：

出错，关于错误类型的详细信息，

请参见 STATUS。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

RK 512 (S7-300, S7-400)

SEND_RK： 发送数据（RK 512） (S7-300, S7-400)

说明     
使用 SEND_RK，可以从某个数据块发送成块数据。

• 调用该指令并且在控制输入 REQ 上检测到上升沿之后，就会激活该发送作业。

• 待发送数据的范围由 SD_1（数据块编号和起始地址）指定，数据块的长度由 LEN 给出。

指令
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• 在指令中，还可以指定通信伙伴的接收区。 CPU 将该信息输入消息帧的头部，并将该帧

传输给通信伙伴。

• 目标位置由 R_CPU 内的 CPU 编号（仅与多处理器通信有关）、R_TYPE 内的数据类型（数

据块（DB）和扩展数据块（DX））、R_DBNO 内的数据块编号和 R_OFFSET 内的偏移值

（第一个字节的存储位置）等参数指定。

• 使用 R_CF_BYT 和 R_CF_BIT，可以在伙伴 CPU 上声明处理器间通信的标志字节和标志位。

• 使用参数 SYNC_DB，可以指定某个数据块，以存储所有指令用于启动时初始化和用于同

步的共用数据。 对于用户程序中的所有指令，该数据块的编号都必须相同。

• 为使该指令可以处理该作业，调用该指令时，必须满足 R（Reset）= FALSE。 如果控制

输入 R 出现上升沿，将会终止处于激活状态的发送过程，且该指令会复位为初始状态。 终
止已取消的作业时，会发出一个错误消息（STATUS 输出）。

• 使用 LADDR 指定子模块 I/O 地址，该地址已在硬件组态期间定义。

• DONE 如果设置为 TRUE，则表明作业已成功完成；ERROR 如果设置为 TRUE，则表示作

业已经结束，但存在错误。

• 作业处理完毕时，如果 DONE = TRUE，则数据已发送至通信伙伴，且获得了通信伙伴的

肯定应答，并且数据已经被传递至伙伴 CPU。
• 通过 STATUS，CPU 会显示错误或警告信息的相应事件 ID。
• 对指令执行 RESET 时（R = TRUE），还输出 DONE 或者 ERROR/STATUS。
出现错误时，会复位二进制结果 BR。 该块正确地执行完毕之后，二进制结果的状态为 TRUE。

说明

本指令不含参数检查功能。 如果参数分配不正确，CPU 将进入 STOP 模式。

背景数据块

SEND_RK 指令的执行需要配合使用背景数据块。 通过调用传递该数据块的编号。 不允许访

问该背景数据块内的数据。

指令
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数据发送时的特点

发送数据时，请注意以下特点：

• 使用 RK 512 时，仅能发送偶数个字节的数据。 如果声明的数据长度（LEN）为奇数个字

节，则会在被发送数据的后面追加一个值为“0”的填充字节。

• 对于 RK 512，声明的偏移值只能是偶数。 如果声明的偏移值为奇数，则在伙伴站上，数

据将从小于该偏移值的第一个偶数偏移值开始存储。

示例： 偏移值为“7”时，将从第“6”个字节开始存储数据。

参数

指令 SEND_RK 的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 取值范围 默认值 说明

SYNC_DB Input INT 取决于 CPU 0 用来存储 RK 指令同步共同数据的数据

块的编号（ 小长度 = 240 个字节）。

REQ Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Request： 
上升沿时激活该作业。

R Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Reset：
作业已终止。

LADDR Input WORD 取决于 CPU W#16#03FF 用户在硬件组态期间指定的子模块 I/O 
地址。

R_CPU Input INT 0 至 4 1 伙伴 CPU 的 CPU 编号

（仅适用于多处理器操作）

R_TYPE Input CHAR “D”、“X” “D” 伙伴 CPU 上的地址类型（仅允许大写

字母）

“D”： 数据块

“X”： 扩展数据块

R_DBNO Input INT 0 至 255 0 伙伴 CPU 上的数据块编号

R_OFFSET Input INT 0 至 510
（仅允许偶数

值）

0 伙伴 CPU 上的数据字节编号

R_CF_BYT Input INT 0 至 255 255 伙伴 CPU 上的通信标志字节

(255: 意味着： 没有处理器间通信标

志)
R_CF_BIT Input INT 0 至 7 0 伙伴 CPU 上的通信标志位

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9023



参数 声明 数据类型 取值范围 默认值 说明

DONE Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数（该参数的设置仅维持一个

调用周期）：

• FALSE：作业未启动，或仍在执行。

• TRUE：作业已成功执行完毕。

ERROR Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数（该参数的设置仅维持一个

调用周期）：

作业已完成，但存在错误

STATUS Output WORD W#16#0000 
至 W#16#FFFF

W#16#0000 状态参数（该参数仅用于维持一个调

用周期。 为了显示该状态，应将 
STATUS 复制至某个可用的数据区

域。）

STATUS 的含义如下（取决于 ERROR 
位）：

• ERROR=FALSE:
– STATUS 的值为 W#16#0000： 

既无警告也无错误

– STATUS 的值不等于 
W#16#0000： 警告，详细信息

请参见 STATUS。
• ERROR=TRUE:

出错，关于错误类型的详细信息，

请参见 STATUS。

指令
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参数 声明 数据类型 取值范围 默认值 说明

SD_1 Input ANY 取决于 CPU 0 发送参数： 
此处可以指定：

• DB 编号，将从此 DB 中传递数据。

• 数据字节编号，从该数据字节编号

开始发送数据。可能值： 0 至 
8190

例如：DB 10，自第 2 个字节开始 -> 
DB10.DBB2
注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
SD_1 需要 DB 参数的所有技术数据

（例如，P#DB13.DBX0.0 字节 
100）。只有 S7-300 CPU，才可省略

显式 DB 编号，否则会导致用户程序报

错。

LEN Input INT 1 至 1024 1 此处可以定义需传送的数据块的长度

（此处间接设置长度信息）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

消息帧头部中的数据

下表列出了 RK 512 消息帧的消息帧头部数据。

源（位于 S7 自动化系统

（即本地 CPU）上）

目标（伙伴 CPU） 消息帧头部（字节）

    3/4 位，命令类型 5/6 位，D-
DBNO1 / 
D 偏移值 2

7/8 位，单位

数据块 数据块 AD DB/DW3 字

数据块 扩展数据块 AD DB/DW3 字

1 D-DBNO： 目标数据块编号

2 D 偏移值： 目标起始地址

3 DW： 偏移量（以字为单位）

指令
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数据一致性

数据一致性仅限于 128 个字节。 如果希望一致性地传输超过 128 个字节的数据，则必须考

虑：

发送过程结束之前，不得对发送范围 SD_1 当前已使用区域再次执行写入操作。 状态参数 
DONE 的值为 TRUE 时，情况也如此。

FETCH_RK： 获取数据（RK 512） (S7-300, S7-400)

说明     
使用指令 FETCH_RK，可以从通信伙伴获取一块数据，并将数据存储在数据块内。

• 调用该块并且在控制输入 REQ 上检测到上升沿之后，就会激活该发送过程。

• 已获取数据的存储区由 RD_1（数据块编号和起始地址）指定，数据块的长度由 LEN 给出。

• 也可以指定伙伴区域，指令将从该区域访存数据。 CPU 将该信息输入 RK512 消息帧的头

部，并将该帧传送给通信伙伴。

• 伙伴区域由 R_CPU 内的 CPU 编号（仅与多处理器通信有关）、R_TYPE 内的数据类型（数

据块、扩展数据块、存储位、输入、输出、计数器和定时器）、R_DBNO 内的数据块编号

（仅与数据块和扩展数据块有关）和 R_OFFSET 内的偏移量（将从该位置获取第一个字节）

等参数确定。

• 使用 R_CF_BYT 和 R_CF_BIT，可以在伙伴 CPU 上声明处理器间通信的标志字节和标志位。

• 使用参数 SYNC_DB，可以指定某个数据块，以存储所有指令用于启动时初始化和用于同

步的共用数据。 对于用户程序中的所有指令，该数据块的编号都必须相同。

• 为使该指令可以处理该作业，调用该指令时，必须满足 R（Reset）= FALSE。 控制输入 R 
出现上升沿时，当前的发送任务会被取消，且指令会复位至初始状态。 终止已取消的作

业时，会发出一个错误消息（STATUS 输出）。

• 使用 LADDR 指定子模块 I/O 地址，该地址已在硬件组态期间定义。

• DONE 如果设置为 TRUE，则表明作业已成功完成；ERROR 如果设置为 TRUE，则表示作

业已经结束，但存在错误。

• 通过 STATUS，CPU 会显示错误或警告信息的相应事件 ID。
• 对指令执行 RESET 时（R = TRUE），还输出 DONE 或者 ERROR/STATUS。

指令
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出现错误时，会复位二进制结果 BR。 该指令正确执行完毕后，二进制结果的状态为 TRUE。

说明

本指令不含参数检查功能。 如果参数分配不正确，CPU 将进入 STOP 模式。 如果需要从您的 
CPU 上获取数据，则必须在您的 CPU 上编写一条 SERVE_RK (页 9031) 指令。

背景数据块

FETCH_RK 指令的执行需要配合使用背景数据块。 通过调用传递该数据块的编号。 不允许

访问该背景数据块内的数据。

（扩展）数据块的特点

从数据块或者扩展数据块“获取数据”时，请注意以下特点：

• 使用 RK 512 时，仅能发送偶数个字节的数据。 如果声明的数据长度（LEN）为奇数，则

将在被发送数据的后面追加一个填充字节。 然而，在目标数据块内，一定要写入正确的

数据编号。

• 对于 RK 512，声明的偏移值只能是偶数。 如果声明的偏移值为奇数，则在伙伴站上，数

据将自小于该偏移值的第一个偶数偏移值开始存储。

示例： 偏移量为 7 时，数据将从第 6 个字节开始存储。

定时器和计数器的特点

获取通信伙伴的定时器值或者计数器值时，必须注意，对于每个定时器值或者计数器值，都

必须获取两个字节。 例如，如果您想获取 10 个计数器值，则长度值必须声明为 20。

参数

指令“FETCH_RK”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类

型

取值范围 默认值 说明

SYNC_DB Input INT 取决于 CPU 0 用来存储 RK 指令同步共同数据的数据

块的编号（ 小长度 = 240 个字节）。

REQ Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Request： 
上升沿时激活该作业。

指令
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参数 声明 数据类

型

取值范围 默认值 说明

R Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Reset：
作业已终止。

LADDR Input WORD 取决于 CPU W#16#03FF 用户在硬件组态期间指定的子模块 I/O 
地址。

R_CPU Input INT 0 至 4 1 伙伴 CPU 的 CPU 编号

（仅适用于多处理器操作）

R_TYPE Input CHAR “D”、“X”、
“M”、“I”、“Q”、
“C”、“T” 

“D” 伙伴 CPU 上的地址类型

• “D”： 数据块

• “X”： 扩展数据块

• “M”： 位存储器

• “I”： 输入

• “Q”： 输出

• “C”： 计数器

• “T”： 定时器

R_DBNO Input INT 0 至 255 0 伙伴 CPU 上的数据块编号

R_OFFSET Input INT 请参见表： “数
据源（伙伴 
CPU）的参数”

0 伙伴 CPU 上的数据字节编号

R_CF_BYT Input INT 0 至 255 255 伙伴 CPU 上的通信标志字节

(255: 意味着： 没有处理器间通信标志)
R_CF_BIT Input INT 0 至 7 0 伙伴 CPU 上的通信标志位

DONE Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数（该参数的设置仅维持一个调

用周期）：

• FALSE：作业未启动，或仍在执行。

• TRUE：作业已成功执行完毕。

ERROR Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数（该参数的设置仅维持一个调

用周期）：

作业已成功完成

指令
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参数 声明 数据类

型

取值范围 默认值 说明

STATUS Output WORD W#16#0000 至 
W#16#FFFF

W#16#0000 状态参数（该参数仅用于维持一个调用

周期。 为了显示该状态，应将 STATUS 
复制至某个可用的数据区域。）

STATUS 的含义如下（取决于 ERROR 
位）：

• ERROR=FALSE:
– STATUS 的值为 W#16#0000： 

既无警告也无错误

– STATUS 的值不等于 
W#16#0000： 警告，详细信息

请参见 STATUS。
• ERROR=TRUE:

出错，关于错误类型的详细信息，

请参见 STATUS。
RD_1 Input ANY 取决于 CPU 0 接收参数： 

此处可以指定：

• 用来存储已获取数据的数据块的编

号。

• 数据字节编号，将自该位置起存储

已获取的数据。可能值： 0 至 8190
例如：DB 10，自第 2 个字节开始 -> 
DB10.DBB2
注： 注意，对于 S7-300 CPU，参数 
RD_1 需要 DB 参数的所有技术数据（例

如，P#DB13.DBX0.0 字节 100）。只

有 S7-300 CPU，才可省略显式 DB 编
号，否则会导致用户程序报错。

LEN Input INT 1 至 1024 1 此处可以定义需获取的数据块的长度

（此处间接设置长度信息）。 
对于每个定时器和计数器，其长度都必

须声明为两个字节。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

指令
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数据源（伙伴 CPU）的参数

下表为可以传输的数据类型。

值 R_OFFSET 由伙伴 CPU 定义。

伙伴 CPU 上的源 R_TYPE R_NO R_OFFSET（以字节为单位）

数据块 “D” 0 - 255 0 - 510，仅偶数值

扩展数据块 “X” 0 - 255 0 - 510，仅偶数值

位存储器 “M” 无关 0 - 255
输入 “I” 无关 0 - 255
输出 “Q” 无关 0 - 255
计数器 “C” 无关 0 - 255
定时器 “T” 无关 0 - 255

消息帧头部中的数据

下表列出了 RK 512 消息帧的消息帧头部数据。

伙伴 CPU 上的源 目标为本地 S7 自动化系统（即本地 
CPU）

消息帧头部（字节）

3/4 位，命令类

型

5/6 位，S-
DBNO1 / 
S 偏移量 2

7/8 位，单位

数据块 数据块 ED DB/DW 字

扩展数据块 数据块 EX DB/DW 字

位存储器 数据块 EM 字节地址 字节

输入 数据块 EE 字节地址 字节

输出 数据块 IO 字节地址 字节

计数器 数据块 EC 计数器编号 字

定时器 数据块 ET 定时器编号 字

1 S-DBNO： 源数据块编号

2 S 偏移量： 源起始地址

数据一致性

数据一致性仅限于 128 个字节。 如果希望一致性地传输超过 128 个字节的数据，则必须考

虑：

指令
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传输过程结束之前，不得对接收范围 RD_1 当前已使用区域再次执行写入操作。 状态参数 
DONE 的值为 TRUE 时，情况也如此。

SERVE_RK： 接收并提供数据（RK 512） (S7-300, S7-400)

说明 
使用指令 SERVE_RK 可以接收并提供数据。

• 接收数据： 数据存储在由伙伴在 RK 512 消息帧头部所指定的区域内。 通信伙伴执行“发

送数据”作业（SEND 作业）时，需要调用本指令。

• 提供数据： 从伙伴在 RK 512 消息帧头部所指定的区域内获取数据。 通信伙伴执行“访

存数据”作业（FETCH 作业）时，需要调用本指令。

控制输入 EN_R 的值为 TRUE 时，调用该指令之后，该指令就处于数据访存准备状态。 将参

数 EN_R 的信号状态设置为 FALSE，可以取消当前的发送操作。 终止已取消的作业时，会发

出一个错误消息（STATUS 输出）。 参数 EN_R 的信号状态设置为 FALSE 期间，输入处于关

闭状态。

使用参数 SYNC_DB，可以指定某个数据块，以存储所有指令用于启动时初始化和用于同步

的共用数据。 对于用户程序中的所有指令，该数据块的编号都必须相同。

为使该指令可以处理该作业，调用该指令时，必须满足 R（Reset）= FALSE。 控制输入 R 出
现上升沿时，当前的发送任务会被取消，且指令会复位至初始状态。 终止已取消的作业时，

会发出一个错误消息（STATUS 输出）。

使用 LADDR 指定子模块 I/O 地址，该地址已在硬件组态期间定义。

NDR 如果设置为 TRUE，则表明作业已成功完成；ERROR 如果设置为 TRUE，则表示作业已

经结束，但存在错误。

调用指令时，如果 NDR = TRUE，则 CPU 将通过参数 L_TYPE、L_DBNO 和 L_OFFSET 指示用

于存储或提供数据的区域。 同时，还会显示调用参数 L_CF_BYT 和 L_CF_BIT 以及相应作业

的长度信息 LEN。

通过 STATUS，CPU 会显示错误或警告信息的相应事件 ID。
对指令执行 RESET 时（R = TRUE）（参数 LEN == 16#00），还输出 NDR 或者 ERROR/
STATUS。
出现错误时，会复位二进制结果 BR。 该块正确地执行完毕之后，二进制结果的状态为 TRUE。

说明

本指令不含参数检查功能。 如果参数分配不正确，CPU 将进入 STOP 模式。
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背景数据块

SERVE_RK 指令的执行需要配合使用背景数据块。 通过调用传递该数据块的编号。 不允许访

问该背景数据块内的数据。

使用处理器间的通信标志

通过处理器间的通信标志，可以锁定或者启用通信伙伴的 SEND 和 FETCH 作业。 据此，可

以防止覆盖或读取当前仍未处理完毕的数据。

对于每一个作业，都可以指定一个处理器间通信标志。

指令
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示例： SEND_RK，含处理器间通信标志：

在本示例中，通信伙伴将数据发送到本地 CPU 上的 DB 101
1. 在您的 CPU 上，将处理器间通信标志 100.6 设置为 FALSE。
2. 在通信伙伴上，为 SEND 作业指定处理器间通信标志 100.6（参数 R_CF_BYT、R_CF_BIT）。

该处理器间通信标志通过 RK 512 消息帧头部传送给您的 CPU。
在处理作业之前，CPU 会对该 RK 512 消息帧头部所指定的处理器间通信标志进行验证。 仅
当您的 CPU 上该处理器间通信标志被设置为 FALSE 时，才会处理该作业。 如果该处理器间通
信标志被设置为 TRUE，则会通过响应消息帧，将错误消息“32 hex”发送给通信伙伴。
数据传输至 DB 101 之后，SERVE 将会将您 CPU 上的处理器间通信标志 100.6 设置为 TRUE。 
此外，SERVE 上的通信标志字节和标志位也会输出并持续一个调用循环（前提是 NDR = 
TRUE）。

3. 在用户程序中，如果对处理器间的通信标志进行求值（处理器间通信标志 100.6 = TRUE），就
可以查看作业是否已经完成、是否可以处理已发送数据。

4. 在您的用户程序中，数据处理完毕之后，必须将处理器间通信标志 100.6 复位为 FALSE。 只
有如此，您的通信伙伴才能再次正常地执行作业。

参数

指令“SERVE_RK”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类

型

取值范围 默认值 说明

SYNC_DB Input INT 取决于 CPU 0 用来存储 RK 指令同步共同数据的数据

块的编号（ 小长度 = 240 个字节）。

EN_R Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Enable to receive：
作业已启用

R Input BOOL TRUE/FALSE FALSE 控制参数 Reset：
作业已终止。

LADDR Input WORD 取决于 CPU W#16#03FF 用户在硬件组态期间指定的子模块 I/O 
地址。

NDR Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数 New Data Ready（该参数的

设置仅维持一个调用周期）：

• FALSE：作业未启动，或仍在执行。

• TRUE：作业已成功执行完毕。

ERROR Output BOOL TRUE/FALSE FALSE 状态参数（该参数的设置仅维持一个

调用周期）：

作业已成功完成

指令
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参数 声明 数据类

型

取值范围 默认值 说明

STATUS Output WORD W#16#0000 至 
W#16#FFFF

W#16#0000 状态参数（该参数仅用于维持一个调

用周期。 为了显示该状态，应将 
STATUS 复制至某个可用的数据区

域。）

STATUS 的含义如下（取决于 ERROR 
位）：

• ERROR=FALSE:
– STATUS 的值为 W#16#0000： 

既无警告也无错误

– STATUS 的值不等于 
W#16#0000： 警告，详细信息

请参见 STATUS。
• ERROR=TRUE:

出错，关于错误类型的详细信息，

请参见 STATUS。
L_TYPE Output CHAR “D”

 
 
 
 
 
“D”、“M”、“I”、
“Q”、“C”、“T”， 

' ' 接收数据：

本地 CPU 上目标区域的类型（仅允许

大写字母）：

• “D”： 数据块

提供数据：

本地 CPU 上源区域的类型（仅允许大

写字母）：

• “D”： 数据块

• “M”：位存储器

• “I”：输入

• “Q”：输出

• “C”： 计数器

• “T”： 定时器

该参数设置仅维持一个调用周期。

L_DBNO Output INT 取决于 CPU 0 本地 CPU 上的数据块编号。 该参数设

置仅维持一个调用周期。

L_OFFSET Output INT 0 - 510 0 本地 CPU 上的数据字节编号。 该参数

设置仅维持一个调用周期。
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参数 声明 数据类

型

取值范围 默认值 说明

L_CF_BYT Output INT 0 至 255 0 本地 CPU 上的通信标志字节。 该参数

设置仅维持一个调用周期。 
(255: 意味着： 没有处理器间通信标

志)
L_CF_BIT Output INT 0 至 7 0 本地 CPU 上的处理器间通信标志。 该

参数设置仅维持一个调用周期。

LEN InOut INT 0 至 1024 0 消息帧长度（以字节为单位，该参数

设置仅维持一个调用周期）。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

数据一致性

数据一致性仅限于 128 个字节。 如果希望一致性地传输超过 128 个字节的数据，则必须考

虑：

使用连接存储功能。 数据传输完毕之前，请勿再次访问该数据。（对该作业所指定的处理

器间的通信标志进行求值；如果 NDR = TRUE，则该处理器间通信标志将会激活并维持一个

指令调用周期） 不要将处理器间通信标志设置为 FALSE，除非您已经完成了这些数据的处理。

4.2.5.8 与智能从站/智能设备的通信 (S7-300, S7-400)

I_GET： 读取本地 S7 站内通信伙伴的数据 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“I_GET”，可以读取本地 S7 站内的通信伙伴的数据。通信伙伴可以位于中央控制器

或者扩展单元上，也可以是分布式组态的组成部分之一。请确保已将分布式通信伙伴分配给

本地 CPU。通信伙伴上，没有相应的指令。

REQ 为 1 时，调用该指令将会激活接收操作。调用该指令，直至通过 BUSY = 0 指示数据已

接收。在 RET_VAL 中，之后将包含所接收数据块的长度（单位为字节）。

请确保参数 RD 所定义的接收区（在接收 CPU 上）的长度不小于参数 VAR_ADDR 所定义的

读取区域（在通信伙伴上）的长度。RD 和 VAR_ADDR 的数据类型也必须相互匹配。
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参数

下表列出了“I_GET”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“request to activate”
另请参见“AUTOHOTSPOT” 

CONT Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“continue”
另请参见“AUTOHOTSPOT” 

IOID Input BYTE I、Q、M、D、
L、P 或常量

伙伴模块上地址区域的标识符：

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果模块是混合型模块，则必须指定低位地址

区域标识符。如果这些地址相同，则指定 
B#16#54。

LADDR Input WORD I、Q、M、D、
L、P 或常量

伙伴模块的逻辑地址 
对于混合型模块，必须指定两个地址中的较低

地址。

VAR_ADDR Input ANY I、Q、M、D 指向伙伴 CPU 上区域的引用，数据将从该区

域读出。选择通信伙伴支持的数据类型。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行过程中，如果出错，则返回值将包含

有相应的错误代码。

如果无错误，则 RET_VAL 包含复制到接收区 
RD 的数据块的长度（正数，以字节为单位）。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY=1：接收尚未完成。

• BUSY=0：接收已完成，或当前无接收过

程。

RD Output ANY I、Q、M、D 指向接收区的引用（receive data area）。支

持以下数据类型：BOOL、BYTE、CHAR、
WORD、INT、DWORD、DINT、REAL、
DATE、TOD、TIME、S5_TIME、
DATE_AND_TIME 以及所列示数据类型的数组

（BOOL 除外）。

接收区 RD 不得小于通信伙伴上的读取区域 
VAR_ADDR。RD 和 VAR_ADDR 的数据类型也

必须相互匹配。

接收区的容量 大为 76 个字节。
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

转变为 STOP 模式

如果 CPU 转变为 STOP 模式，则“I_GET”所创建的连接将会被终止。操作系统缓存区内的已接

收数据是否丢失，将取决于随后执行的重启类型：

• 如果是热启动（除 S7-300 和 S7-400H 之外），数据将会复制至 RD 所定义的区域。

• 如果是暖启动或冷启动，数据将会被丢弃。

通信伙伴转变为 STOP 模式

通信伙伴的 CPU 转变为 STOP 模式，不会影响“I_GET”所实现的数据传输：在 STOP 模式下，

也可以读取数据。

数据一致性

接收的数据具有一致性。

参数 RET_VAL
另请参见

• “AUTOHOTSPOT”
• “通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)”

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

I_PUT： 将数据写入本地 S7 站内的通信伙伴 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“I_PUT”，可以将数据写入本地 S7 站内的通信伙伴。通信伙伴可以位于中央控制器

或者扩展单元上，也可以是分布式组态的组成部分之一。请确保已将分布式通信伙伴分配给

本地 CPU。通信伙伴上，没有相应的指令。

控制输入 REQ 的信号电平为 1 时，调用本指令后，将启动发送操作。
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请确保参数 SD 所定义的发送区（在发送 CPU 上）与参数 VAR_ADDR 所定义的接收区（在通

信伙伴上）具有相同的长度。SD 和 VAR_ADDR 的数据类型也必须相互匹配。

参数

下表列出了“I_PUT”指令的参数：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“request to activate”
另请参见“AUTOHOTSPOT” 

CONT Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“continue”
另请参见“AUTOHOTSPOT” 

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L、
P 或常量

伙伴模块上地址区域的标识符：

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果模块是混合型模块，则必须指定低位地

址区域标识符。如果这些地址相同，则指定 
B#16#54。

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L、
P 或常量

伙伴模块的逻辑地址。对于混合型模块，必

须指定这两个地址中的较低地址。

VAR_ADDR Input ANY I、Q、M、D、L 指向伙伴 CPU 上用来写入数据的区域的引

用。选择通信伙伴支持的数据类型。

SD Input ANY I、Q、M、D 指向本地 CPU 上包含待发送数据的区域的引

用。支持以下数据类型：BOOL、BYTE、
CHAR、WORD、INT、DWORD、DINT、
REAL、DATE、TOD、TIME、S5TIME、
DATE_AND_TIME 以及所列示数据类型的数

组（BOOL 除外）。

SD 必须与通信伙伴的参数 VAR_ADDR 具有

相同的长度。SD 和 VAR_ADDR 的数据类型

也必须相互匹配。

发送区的容量 大为 76 个字节。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行过程中，如果出错，则返回值将包

含有相应的错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY=1：发送尚未完成。

• BUSY=0：发送已完成，或当前无发送过

程。
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有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

转变为 STOP 模式

如果 CPU 转变为 STOP 模式，则“I_PUT”所创建的连接将会被终止。不能再发送数据。如果 
CPU 更改模式时，所发送数据已经复制至内部缓冲区，则缓冲区内的数据将会被丢弃。

通信伙伴转变为 STOP 模式

通信伙伴的 CPU 转变为 STOP 模式，不会影响“I_PUT”所实现的数据传输。仍然会写入已传输

的数据。

数据一致性

发送的数据具有一致性。

参数 RET_VAL
另请参见：

• AUTOHOTSPOT
• 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

I_ABORT： 终止与本地 S7 站内的通信伙伴的现有连接 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“I_ABORT”，可以终止指令“I_GET (页 9035)”或者“I_PUT (页 9037)”建立的、至本

地 S7 站内通信伙伴的连接。 若属于“I_GET (页 9035)”或“I_PUT (页 9037)”的作业已经完成

（BUSY = 0），则在调用“I_ABORT”之后，将会释放两端所使用的连接资源。

如果属于“I_GET (页 9035)”或“I_PUT (页 9037)”的作业仍未完成（BUSY = 1），则在连接

终止之后，还必须在 REQ = 0 和 CONT = 0 时，再次调用相关指令，此后，等待 BUSY = 0。直

到此时，所有的连接资源才会被释放掉。

在运行“I_PUT (页 9037)”或者“I_GET (页 9035)”的一端（也就是说，在客户端）只能调用

“I_ABORT”。

指令
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当 REQ = 1 时，调用该指令将会激活连接终止过程。

参数

指令“I_ABORT”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“request to activate”
另请参见：AUTOHOTSPOT 

IOID Input BYTE I、Q、M、D、L、
P 或常数

伙伴模块上地址区域的标识符：

• B#16#54 = 外设输入 (PI)
• B#16#55 = 外设输出 (PQ)
如果模块是混合型模块，则必须指定低位地

址区域标识符。如果这些地址相同，则指定 
B#16#54。

LADDR Input WORD I、Q、M、D、L、
P 或常数

伙伴模块的逻辑地址。 对于混合型模块，必

须指定这两个地址中的较低地址。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行过程中，如果出错，则返回值将包

含有相应的错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：连接终止仍未完成。

• BUSY = 0：连接终止已经完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

转变为 STOP 模式

如果 CPU 转变为 STOP 模式，将会完成“I_ABORT”所启动的连接终止任务。

通信伙伴转变为 STOP 模式

通信伙伴的 CPU 转变为 STOP 模式，不会影响“I_ABORT”所实现的连接终止任务。 连接已终止。

RET_VAL 参数

另请参见：

• AUTOHOTSPOT
• 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

9040 编程和操作手册, 11/2022



参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

4.2.5.9 PROFINET CBA (S7-300, S7-400)

PN_IN、PN_OUT 和 PN_DP 的相关信息 (S7-300, S7-400)

说明

默认情况下，操作系统会在循环控制点更新 PROFINET CBA 组件和 DP 互连。 然而，如果在

组态时禁用了这些自动更新功能（例如，为了改善 CPU 的时间响应），则必须手动执行更

新。 可以在合适的时侯调用指令“PN_IN (页 9043)”、“PN_OUT (页 9044)”和“PN_DP 
(页 9045)”，完成这一操作。 组态时，仅能以组方式，而不能个别地，禁用这些更新。

影子内存

接口数据块是用于 PROFINET CBA 组件的用户程序接口。 为了确保运行至相关程序段时输入

和输出具备一致性，每个接口数据块都有一个结构相同的、由操作系统管理的内存区域。 这
个内存区域被称为“影子内存”。 在您的程序中，仅能访问接口数据块；其它（外部）

PROFINET CBA 组件仅能访问影子内存。 这种设计避免了接口数据块的输入和输出访问冲突。

更新 PROFINET CBA 组件

通过使用影子内存获得数据一致性。即，使用以下两步来更新 PROFINET CBA 组件：

• 在您的 PROFINET CBA 组件程序开始之前，将影子内存的输入复制到接口数据块的输入

• 在您的 PROFINET CBA 组件程序运行结束之后，将接口数据块的输出复制至影子内存的输

出

对于集成有 PROFINET 接口的 CPU，既可以由操作系统完成 PROFINET CBA 组件的更新，也

可以由指令“PN_IN (页 9043)”和“PN_OUT (页 9044)” 来完成（取决于创建 PROFINET CBA 
组件时的组态方式）。 以下示意图描述如何使用指令“PN_IN (页 9043)”和“PN_OUT 
(页 9044)”进行更新。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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系统侧更新始终在循环控制点进行。

另一方面，如果使用指令“PN_IN (页 9043)”和“PN_OUT (页 9044)”进行更新，则必须在包

含有 PROFINET CBA 组件相关程序的组织块的开始处，调用“PN_IN (页 9043)”，并且在该

组织块的末尾处调用“PN_OUT (页 9044)”。下图以 OB 30 为例子描述了该过程。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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说明

（单个设备上拥有多个 PROFINET 接口数据块）：

采用多功能组件，一个作业可以完成所有接口数据块的更新（DBNO = 0）– 类似于循环控制

点处执行的更新，但更新任务是由指令触发。 更新某个接口数据块时，如果出现了错误，会

继续更新其它接口数据块。 一个负的 RET_VAL，会关联着其中一个已更新接口数据块。

更新 DP 互连

操作系统或者指令“PN_DP (页 9045)”都可以更新 DP 互连，这取决于创建 PROFINET CBA 组
件时的组态方式。

PN_IN： 更新用户程序接口的输入 (S7-300, S7-400)

说明  
使用指令“PN_IN”，可以将 PROFINET CBA 内的输入数据从 PROFINET CBA 组件的影子内存复

制至相关的接口数据块。 执行该指令之后，用户应用程序便可以使用当前的输入数据。

参数

指令“PN_IN”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DBNO Input WORD I、Q、M、D、L 或
常量

接口数据块的数据块编号（DBNO = 0： 更
新所有的 PROFINET CBA 接口数据块）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。

RET_VAL 参数

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8001 PROFINET CBA 组态不可用或者无效。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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错误代码

(W#16#...)
说明

8002 数据块编号与组件组态中的相应数据块不匹配。

8004 数据块编号与组件组态中的相应数据块匹配，但该数据块仍未加载。

8005 接口数据块已使用关键字 UNLINKED 进行编译。也就是说，该数据块仅位于装载存储器中，而

不在工作存储器中。

8006 在 CPU 中，该接口数据块启用了写保护。

80B1 读写时出现长度错误。 该组件组态不适合所装载的数据块。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

PN_OUT： 更新用户程序接口的输出 (S7-300, S7-400)

说明  
使用指令“PN_OUT”，可以将由应用程序生成的输出数据从 PROFINET CBA 组件的接口数据块

复制至相关的影子内存中。 执行该指令之后，另一个 PROFINET CBA 组件就可以使用当前的

输出数据。

参数

指令“PN_OUT”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

DBNO Input WORD I、Q、M、D、L 或常

量

接口数据块的数据块编号（DBNO = 0： 
更新所有的 PROFINET 接口数据块）

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 错误信息

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

9044 编程和操作手册, 11/2022



RET_VAL 参数

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 未发生错误。

8001 PROFINET CBA 组态不可用或者无效。

8002 数据块编号与组件组态中的相应数据块不匹配。

8004 数据块编号与组件组态中的相应数据块匹配，但该数据块仍未加载。

8005 接口数据块已使用关键字 UNLINKED 进行编译。也就是说，该数据块仅位于装载存储器中，而

不在工作存储器中。

8006 在 CPU 中，该接口数据块启用了写保护。

80B1 读写时出现长度错误。 该组件组态不适合所装载的数据块。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

PN_DP： 更新 DP 互连 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“PN_DP”，可以更新

• 本地 PROFIBUS 总线上 PROFINET CBA 组件之间的互连，以及

• 本地 PROFIBUS 总线上 PROFINET CBA 组件与外部 PROFINET CBA 组件之间采用循环方式

进行传输的互连。 这些互连也适用于网络之间（工业以太网和 PROFIBUS DP 之间）。

功能描述

"PN_DP" 指令为异步执行，它的执行可以延长，必要时可以跨越多个调用。 当 REQ = 1 时，

调用 “PN_DP” 可以启动 DP 互连更新。 
输出参数 RET_VAL 和 BUSY 用于指示作业状态。

另请参见： 同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112).

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数

指令“PN_DP”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L REQ = 1：启动 DP 互连更新

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行期间，如果出现错误，则返回

值会包含相应的错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L BUSY=1:
DP 互连更新仍未完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

参数 RET_VAL

错误代码

(W#16#...)
说明

0000 作业已经成功完成。

7000 首次调用时，REQ = 0： DP 互连的更新未启动。BUSY 的值为“0”。
7001 （仅与 S7-400 相关：）首次调用时，REQ = 1： BUSY 的值为“1”。
7002 （仅与 S7-400 相关：） 中间调用（与 REQ 无关）。 DP 互连更新仍未完成。BUSY 的值为“1”。
8001 PROFINET CBA 组态不可用或者无效。

8095 已经以更高的优先级启动了另一个 DP 互连更新。 然而，较低优先极的更新任务（由操作系统

或者“PN_DP”处理）仍在执行。

8xyy 常见错误信息

另请参见： 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184) 

4.2.5.10 MPI 通信 (S7-300, S7-400)

X_SEND： 将数据发送给本地 S7 站之外的通信伙伴 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“X_SEND”，可以将数据发送给本地 S7 站之外的通信伙伴。 在通信伙伴上，使用指令

“X_RCV (页 9048)”接收数据。 当 REQ = 1 时，调用该指令将会启动发送操作。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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请确保参数 SD 所定义的发送区（在发送 CPU 上）小于或者等于参数 RD 所定义的接收区（在

通信伙伴上）。 如果 SD 的数据类型为 BOOL，则 RD 的数据类型也必须为 BOOL。

参数

指令“X_SEND”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“request to activate”
另请参见：AUTOHOTSPOT 

CONT Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“continue”
另请参见： AUTOHOTSPOT 

DEST_ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

寻址参数“destination ID”。 它包含已经组态

的通信伙伴 MPI 地址。

REQ_ID Input DWORD I、Q、M、D、L 或
常数

作业标识符，用于标识通信伙伴上的数据。

SD Input ANY I、Q、M、D 指向发送区的引用。 可以使用以下数据类

型：BOOL、BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL、DATE、TOD、
TIME、S5TIME、DATE_AND_TIME 以及指

定数据类型（BOOL 除外）的数组。

发送区的容量 大为 76 个字节。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行过程中，如果出错，则返回值将包

含有相应的错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：发送仍未完成。

• BUSY = 0：发送已完成，或不存在处于

激活状态的发送操作。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

数据一致性

发送的数据具有一致性。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 RET_VAL
另请参见：

• AUTOHOTSPOT
• 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

X_RCV： 从本地 S7 站之外的通信伙伴接收数据 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“X_RCV”，可以接收本地 S7 站之外的一或多个通信伙伴使用指令“X_SEND 
(页 9046)”发送的数据。

使用指令“X_RCV”，
• 可以检查当前是否可以使用数据。 数据由操作系统保存到内部队列。

• 可以将 早数据块从队列复制至选定接收区。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数

指令“X_RCV”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

EN_DT Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“enable data transfer”。 使用值 0 
可以验证是否至少有一个可用数据块。 值 1 
将会导致队列内的 早数据块被复制至 RD 
所指定的工作存储器区域。 

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行过程中，如果出错，则返回值将包

含有相应的错误代码。 如果无错误，则 
RET_VAL 包含

• 如果 EN_DT = 0/1，且 NDA = 0： 
W#16#7000。这种情况下，队列内没有

数据块。

• 如果 EN_DT = 0 且 NDA = 1，则 早进入

队列的数据块的长度是一个正值（以字节

为单位）。

• 如果 EN_DT = 1 且 NDA = 1，则复制至接

收区 RD 的 早数据块的长度是一个正值

（以字节为单位）。

REQ_ID Output DWORD I、Q、M、D、L 发出的数据 先进入队列（即队列中的 早

数据）的指令“X_SEND (页 9046)”的作业标

识符。 如果队列内没有数据块，则 REQ_ID 
的值为“0”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

NDA Output BOOL I、Q、M、D、L 状态参数“new data arrived”：
NDA=0:
• 队列内无数据块。

NDA=1: 
• 队列包含至少一个数据块。 ("调用 

X_RCV" 时 EN_DT=0）。

• 队列内 早数据块已经复制至用户程序

（当 EN_DT = 1 时，调用“X_RCV”）。

RD Output ANY I、Q、M、D 指向接收区的引用（receive data area）。 
可以使用以下数据类型： BOOL、BYTE、
CHAR、WORD、INT、DWORD、DINT、
REAL、DATE、TOD、TIME、S5_TIME、
DATE_AND_TIME，以及指定数据类型

（BOOL 除外）的数组。

如果要丢弃队列中 早的数据块，可以将值 
NIL 指定给 RD。
接收区的容量 大为 76 个字节。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

EN_DT = 0 时，将显示已经接收的数据

通信伙伴发出的数据抵达后，操作系统会将其按抵达顺序保存到队列。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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如果要检查队列内是否至少有一个数据块，请在 EN_DT = 0 时调用“X_RCV”，并观察输出参数 
NDA：
• NDA = 0 表示队列内无数据块。REQ_ID 与此无关，且 RET_VAL 包含 W#16#7000。
• NDA = 1 表示从队列中至少可以访存一个数据块。

这种情况下，也可以对输出参数 RET_VAL 进行求值。必要时，还应对 REQ_ID 进行求值。

RET_VAL 包含了数据块的长度（以字节为单位），REQ_ID 含有发送块的作业 ID。 若队

列内含有多个数据块，则 REQ_ID 和 RET_VAL 属于队列内 早的数据块。

将数据接收进接收区（EN_DT = 1）
如果在 EN_DT = 1 时调用“X_RCV”，则会将队列内 早的可用数据块复制到 RD 所指定的工

作存储器区域。RD 必须大于或者等于相应指令“X_SEND (页 9046)”通过参数 SD 所定义的

发送区。 如果其输入参数 SD 的数据类型为 BOOL，则 RD 的数据类型也必须为 BOOL。 如
果想使用其它存储区存储已接收数据，则可以确定 REQ_ID（指令调用条件：EN_DT = 0）并

在随后的调用中相应地选择 RD（条件是 EN_DT = 1）  复制期间如果出错，则在 RET_VAL 中
显示已复制数据块的长度（以字节为单位），并向发送方发送一个肯定应答。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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丢弃数据

如果不想接收数据，可以将值 NIL 赋给 RD。 这种情况下，发送方将收到一个否定应答（相

应指令“X_SEND (页 9046)”的 RET_VAL 值为 W#16#80B8），并且，指令“X_RCV”的 
RET_VAL 值会被设置为“0”。

数据一致性

在满足 EN_DT = 1 且 RETVAL = W#16#00xy 的情况下发起一次调用后，接收区 RD 内将会有

新数据。 后续块调用可能覆盖该数据。 为了避免这一现象，在完成已接收数据的评估之前，

不要采用相同的接收区 RD 调用“X_RCV”。

转变为 STOP 模式

如果 CPU 转变为 STOP 模式 
• 对于所有新近抵达的作业，均会给出否定应答。

• 对于已经抵达的作业，采用以下处理： 已经抵达且处于队列之中的所有作业，均采取否

定应答处理。

– 如果是暖启动或冷启动，数据将会被丢弃。

– 如果此后执行了热启动（不适用于 S7-300 或 S7-400H），且在 CPU 进入 STOP 模式

之前查询过属于 早作业的数据块，（通过在 EN_DT = 0 时调用“X_RCV”），则会将

该数据块保存到用户程序。 否则，将丢弃该数据块。

所有其它数据块均被丢弃。

连接终止

如果连接被终止，则队列中属于该连接的作业将被丢弃。

例外： 如果该作业为队列中的 早作业，且在 EN_DT = 0 时通过调用“X_RCV”，检查并确认

了该作业的存在性，则将 EN_DT 设置为“1”可以将该作业保存到接收区。

参数 RET_VAL
另请参见：

• AUTOHOTSPOT
• 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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X_GET： 读取本地 S7 站之外的通信伙伴的数据 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“X_GET”，可以读取本地 S7 站内的通信伙伴的数据。 通信伙伴上，没有相应的指令。

当 REQ = 1 时，调用该指令可以启动读取操作。此后，可以继续调用“X_GET”，直到数据接

收过程已经显示为 BUSY = 0。RET_VAL 含有已接收数据块的长度信息（以字节为单位）。

请确保参数 RD 所定义的接收区（在接收 CPU 上）的长度不小于参数 VAR_ADDR 所定义的

读取区域（在通信伙伴上）的长度。 RD 和 VAR_ADDR 的数据类型也必须相互匹配。

参数

指令“X_GET”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“request to activate”
另请参见：AUTOHOTSPOT 

CONT Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“continue”
另请参见： AUTOHOTSPOT 

DEST_ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

寻址参数“destination ID”。 它包含通信伙

伴的 MPI 地址。 您已经完成了该项组态。

VAR_ADDR Input ANY I、Q、M、D 指向伙伴 CPU 上区域的引用，数据将从该

区域读出。 选择通信伙伴支持的数据类

型。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行过程中，如果出错，则返回值将

包含有相应的错误代码。

如果无错误，则 RET_VAL 包含复制到接收

区 RD 的数据块的长度（正数，以字节为

单位）。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：接收仍未完成。

• BUSY = 0：接收已完成，或者没有激活

的接收操作。

RD Output ANY I、Q、M、D 指向接收区的引用（receive data 
area）。可以使用以下数据类型：

BOOL、BYTE、CHAR、WORD、INT、
DWORD、DINT、REAL、DATE、TOD、
TIME、S5_TIME、DATE_AND_TIME，以

及指定数据类型（BOOL 除外）的数组。

接收区 RD 不得小于通信伙伴上的读取区

域 VAR_ADDR。RD 和 VAR_ADDR 的数据

类型也必须相互匹配。

接收区的容量 大为 76 个字节。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

转变为 STOP 模式

如果 CPU 转变为 STOP 模式，则“X_GET”所创建的连接将会被终止。 操作系统缓存区内的已

接收数据是否丢失，将取决于随后执行的重启类型：

• 如果是热启动（除 S7-300 和 S7-400H 之外），数据将会复制至 RD 所定义的区域。

• 如果是暖启动或冷启动，数据将会被丢弃。

通信伙伴转变为 STOP 模式

通信伙伴的 CPU 转变为 STOP 模式，不会影响“X_GET”所实现的数据传输： 在 STOP 模式下，

也可以读取数据。

数据一致性

接收的数据具有一致性。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL
另请参见：

• AUTOHOTSPOT
• 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

X_PUT: 将数据写入本地 S7 站之外的通信伙伴 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“X_PUT”，可以将数据写入本地 S7 站之外的通信伙伴。 通信伙伴上，没有相应的

指令。

当 REQ = 1 时，调用该指令将启动读取操作。此后，可以继续调用“X_PUT”，直到数据接收

任务显示为 BUSY = 0。
请确保参数 SD 所定义的发送区（在发送 CPU 上）与参数 VAR_ADDR 所定义的接收区（在通

信伙伴上）具有相同的长度。 SD 和 VAR_ADDR 的数据类型也必须相互匹配。

参数

指令“X_PUT”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“request to activate”
另请参见：AUTOHOTSPOT 

CONT Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“continue”
另请参见： AUTOHOTSPOT.

DEST_ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

寻址参数“destination ID”。 它包含通信伙伴

的 MPI 地址。 您已经完成了该项组态。

VAR_ADDR Input ANY I、Q、M、D 指向伙伴 CPU 上用来写入数据的区域的引

用。 选择通信伙伴支持的数据类型。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

SD Input ANY I、Q、M、D 指向本地 CPU 上包含待发送数据的区域的引

用。 可以使用以下数据类型： BOOL、
BYTE、CHAR、WORD、INT、DWORD、
DINT、REAL、DATE、TOD、
TIME,S5_TIME、DATE_AND_TIME 以及指

定数据类型（BOOL 除外）的数组。

SD 必须与通信伙伴的参数 VAR_ADDR 具有

相同的长度。SD 和 VAR_ADDR 的数据类型

也必须相互匹配。

发送区的容量 大为 76 个字节。

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行过程中，如果出错，则返回值将包

含有相应的错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：发送仍未完成。

• BUSY = 0：发送已完成，或不存在处于

激活状态的发送操作。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

转变为 STOP 模式

如果 CPU 转变为 STOP 模式，则“X_PUT”所创建的连接将会被终止。 不能再发送数据。 如果 
CPU 更改模式时，所发送数据已经复制至内部缓冲区，则缓冲区内的数据将会被丢弃。

通信伙伴转变为 STOP 模式

通信伙伴的 CPU 转变为 STOP 模式，不会影响“X_PUT”所实现的数据传输： 仍然会写入已传

输的数据。

数据一致性

发送的数据具有一致性。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 RET_VAL
另请参见：

• AUTOHOTSPOT
• 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

X_ABORT： 中止与本地 S7 站外的通信伙伴的现在连接 (S7-300, S7-400)

说明

使用指令“X_ABORT”，可以终止“X_SEND (页 9046)”、“X_GET (页 9053)”或者“X_PUT 
(页 9055)”指令创建的、至本地 S7 站之外的通信伙伴的连接。 
• 如果作业属于“X_SEND (页 9046)”、“X_GET (页 9053)”或“X_PUT (页 9055)”且已经完

成（BUSY = 0），则调用指令“X_ABORT”之后，两端都会释放所使用的连接资源。

• 如果作业属于“X_SEND (页 9046)”、“X_GET (页 9053)”或“X_PUT (页 9055)”，但仍未

完成（BUSY = 1），则在连接终止之后，还必须在 REQ = 0 和 CONT = 0 时，再次调用相

关指令，此后，等待 BUSY = 0。直到此时，所有的连接资源才会被再次释放。

在执行“X_SEND (页 9046)”、“X_PUT (页 9055)”或“X_GET (页 9053)”的一端，仅能调用

“X_ABORT”。 当 REQ = 1 时，调用该指令将会激活连接终止过程。

参数

指令“X_ABORT”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数“request to activate”
另请参见： AUTOHOTSPOT 

 DEST_ID Input WORD I、Q、M、D、L 或
常数

寻址参数“destination ID”。 它包含通信伙伴

的 MPI 地址。 您已经完成了该项组态。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

RET_VAL Return INT I、Q、M、D、L 指令执行过程中，如果出错，则返回值将包

含有相应的错误代码。

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：连接终止仍未完成。

• BUSY = 0：连接终止已经完成。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

转变为 STOP 模式

如果 CPU 转变为 STOP 模式，将会完成“X_ABORT”所启动的连接终止任务。

通信伙伴转变为 STOP 模式

通信伙伴的 CPU 转变为 STOP 模式，不会影响“X_ABORT”所实现的连接终止任务。 连接已终

止。

参数 RET_VAL
另请参见：

• AUTOHOTSPOT
• 通过输出参数 RET_VAL 评估错误 (页 184)

参见

同步指令和异步指令之间的不同之处 (页 6112)

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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4.2.5.11 TeleService (S7-300, S7-400)

PG_DIAL： 建立至 PG/PC 的远程连接 (S7-300, S7-400)

PG_DIAL 说明 (S7-300, S7-400)

说明   
指令“PG_DIAL”可以将电话号码或者事件 ID 传送给某个 TS 适配器。 使用特定的电话号码，TS 
适配器可以建立一个至 PG/PC 的远程连接。 事件 ID 将传送给 PG/PC，然后传递给某个处理

等待状态的应用程序。

如果事件 ID（EVENT_ID (页 9061) 参数）已经成功地传送至应用程序，则 TS 适配器会收到

一个确认，并将其传递给指令“PG_DIAL”。 此后，“PG_DIAL”将会终止执行，且其状态将传送给

“PG_DIAL”的调用者。  PG/PC 上的应用程序负责终止远程连接。 
如果处理期间出现了错误，并导致处理终止，则将错误代码传送给“PG_DIAL”的调用者。 TS 
适配器将终止已经建立的所有远程连接。

调用“PG_DIAL”
在循环控制程序或时间控制程序中，都可以调用指令“PG_DIAL”。 调用“PG_DIAL”时，必须指

定一个背景数据块。

"PG_DIAL" 必须调用多次，才能处理块功能。 这意味着，以“队列”方式依次调用“PG_DIAL”
是没有效果的。 块功能的结束由 BUSY = 0 表示。

通信连接的终止

“PG_DIAL”处于激活状态期间，如果 CPU 转变为 STOP 模式，则至 TS 适配器的通信连接将会

终止。 
MPI 总线出现严重的通信问题（例如 CPU 关闭）时，也会丢失至 TS 适配器的通信连接。 这
类情况下，电话号码或者事件 ID 已传送给 TS 适配器，并且该适配器不会丢弃这些数据。 TS 
适配器会建立至 PG/PC 的远程连接，并传输事件 ID。然而，TS 适配器会丢弃所收到的、来自 
PG/PC 的确信信息。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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TS 适配器处于上述状态时，如果用户程序试图建立一个远程连接，则“PG_DIAL”会被终止，

并返回值 W#16#B10A。 此后，用户程序可以重复建立远程连接。 如果多个 CPU 试图通过

同一个 TS 适配器同时建立远程连接，则用户会收到返回值 W#16#B10A。

注意

更改用户程序

只有 CPU 处于 STOP 模式时，才允许更改用户程序中对“PG_DIAL”调用有直接影响的程序部

分。 这尤其涉及含有“PG_DIAL”调用的程序块的删除和替换操作。 如果忽略这一限制，可

能导致占用连接资源。 与非组态 S7 连接的通信指令有关的自动化系统状态将变得不确定。 
传输更改之后，需要对 CPU 执行一次暖启动或冷启动。

数据一致性

首次调用“PG_DIAL”的时候，功能块的输入参数将会被复制至内部缓冲区。 在完成首次调用

（返回值为 W#16#7001）之前，请勿更改该数据，否则已传输的数据会不一致。

参数

指令“PG_DIAL”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MPI_TS_ADAPTER Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

TS 适配器的 MPI 地址

PHONE_NO 
(页 9061)

Input ANY D 指向数据字符串的引用，该字符串

大长度为 31 个字符

EVENT_ID 
(页 9061)

Input ANY I、Q、M、D 指向字节数组的引用，数组 大长度

为 16 个字符

BUSY (页 9062) Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：远程连接的建立仍未完

成。

• BUSY = 0：“PG_DIAL”的处理已停

止。

STATUS (页 9062) Output INT I、Q、M、D、L “PG_DIAL”的返回值

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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虚拟块参数 EN、ENO 和 BR 位
仅当 STEP 7 编辑器的梯形图或者功能块图表示法中含有“PG_DIAL”时，才会出现虚拟块参数 
EN 和 ENO。 它们与状态字中的 BR 位（二进制值）有着紧密的联系。

• 输入参数 EN
块调用期间，逻辑运算结果（RLO）的状态保存在 BR 位中。

• 输出参数 ENO
如果“PG_DIAL”的执行没有任何错误，则调用该块时存在的 BR 位状态会在块调用结束时

再次被恢复。

如果通过输出参数 STATUS 输出了错误消息，则应在“PG_DIAL”退出之前将 BR 位设置为“0”。

PHONE_NO 参数 (S7-300, S7-400)

说明

输入参数 PHONE_NO 指定需建立远程连接的电话号码。输入时，请使用完整的电话号码，包

括国家代码、区域代码和用户号码。该字符串将按原样传输至调制解调器。如果使用了非数

字字符，则应确保所使用的调制解调器支持这些字符。

建立远程连接时，TS 适配器会使用以下参数值：

• 地点：拨号程序、接入编码

• 拨号设置：“拨号之前等待拨号音”、“重拨次数”和“超时重拨”

EVENT_ID 参数 (S7-300, S7-400)

说明

输入参数 EVENT_ID 指定事件 ID。通过“PG_DIAL”、TS 适配器和 PG/PC 上的 TeleService 应用

程序，可以将该参数从自动化系统上的用户程序透明地传输至 PG/PC 上的用户程序。 可以

按需组织事件 ID，将任意信息从自动化系统传输至 PG/PC。
调用“PG_DIAL”时，若传输长度不足 16，则数组的其余字节采用 B#16#00 进行填充。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程
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BUSY 参数 (S7-300, S7-400)

说明

"PG_DIAL" 指令为异步执行，也就是说，它的执行可以延长并跨越多个调用。 
• 若输出参数 BUSY = 1，则“PG_DIAL”的内部状态通过输出参数 STATUS (页 9062) 进行输出。

• 输出参数 BUSY = 0，表明该指令的执行已经完成。输出参数 STATUS (页 9062) 表明已完

成的作业是未出现任何错误（STATUS = W#16#0000）还是出现了错误。

STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

说明

“PG_DIAL”的返回值分类如下：

• W#16#0000：“PG_DIAL”已经成功完成

• W#16#7xxx：“PG_DIAL”的状态

• W#16#8xxx：内部调用通信指令或者“BLKMOV”指令期间报告出错

• W#16#9xxx：调用“PG_DIAL”时出现参数错误

• W#16#Bxxx：TS 适配器报告出错

下表列出了“PG_DIAL”的返回值（不含所使用通信指令的错误代码）。

返回值

(W#16#...)
说明 备注

0000 “PG_DIAL”已成功执行完毕。  
7000 "PG_DIAL" 已被复位（与此同时，与 TS 适配器的通信被终

止）。

再次调用“PG_DIAL”。

7001 "PG_DIAL" 处于激活状态（首次调用，BUSY = 1）。 该功

能已经启动。

 

7002 "PG_DIAL" 处于激活状态（后续调用，BUSY = 1）。 该功

能的执行仍未完成。

 

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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返回值

(W#16#...)
说明 备注

8xxx 或 8zxx “PG_DIAL”的执行已完成，且存在一个内部调用通信指令的

错误代码。

若错误消息是由指令“BLKMOV”发出，则意味着：

• z = 2：参数 PHONE_NO 复制至内部缓冲区时出错

• z = 3：参数 EVENT_ID 复制至内部缓冲区时出错

更多详细信息，请参见通信指令

的错误信息：

AUTOHOTSPOT

9001 PHONE_NO 的长度 = 0 或者 > 31 电话号码必须包含至少一个字

符，且不得多于 31 个字符。

9002 EVENT_ID 的长度 = 0 或者 > 16 事件 ID 必须包含至少一个字

符，且不得多于 16 个字符。

B000 可以建立至 PG/PC 的远程连接。 在 TeleService 中，没有

任何程序记录有已传输的事件 ID。
 

B10A TS 适配器已经存储有一个作业，且 TS 适配器正在处理该

作业。 
再次调用“PG_DIAL”。

B10B 远程连接建立之后，在可以传输事件 ID 之前，伙伴已经终

止了该连接。

再次调用“PG_DIAL”。

B206 曾经无法建立至 PG/PC 的远程连接。 检查 TS 适配器内调制解调器的

参数分配（本地和远程）。

B302 TS 适配器直接连接至 PG/PC（直接连接）。 终止采用直接连接的通信。

B305 至 PG/PC 的远程连接仍在建立之中。 稍后再次调用“PG_DIAL”。

AS_DIAL： 建立至 AS 的远程连接 (S7-300, S7-400)

AS_DIAL 说明 (S7-300, S7-400)

定义   
本地和远程自动化系统

• 本地： 将作为远程连接发起方的 S7 自动化系统指定为本地端。

• 远程： 将作为远程连接目标方的 S7 自动化系统指定为远程端。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)
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说明 
使用指令“AS_DIAL”，可以建立自本地 S7 自动化系统至远程 S7 自动化系统的远程连接，并

实现过程数据的交换。 过程数据的交换可以使用“X_GET (页 9053)”、“X_PUT (页 9055)”和
“X_SEND (页 9046)”指令实现。

指令“AS_DIAL”有两个功能：

• 功能 DIAL： 建立至远程 TS 适配器的远程连接。 使用输入参数 REQ_DIAL (页 9066)，可

以请求该功能。

• 功能 HANGUP： 终止现有的、至远程 TS 适配器的远程连接。 使用输入参

数 REQ_HANGUP (页 9067)，可以请求该功能。

这两个功能不能同时使用。 请求功能 HANGUP，会终止功能 DIAL。
如果处理期间出现了错误，并导致处理的终止，则错误代码将被传送给“AS_DIAL”的调用者。 
TS 适配器将终止已经建立的所有远程连接。

调用“AS_DIAL”
在循环控制程序或者时间控制程序中，都可以调用指令“AS_DIAL”。 在不同任务中调用

“AS_DIAL”时，请确保这些调用彼此互锁。

• 调用“AS_DIAL”时，必须指定一个背景数据块。 始终使用同一个远程连接实例。

例外： 通过多个本地 TS 适配器实现本地 CPU 通信时，必须为每一个 TS 适配器分配一个

单独的实例。

• "AS_DIAL" 必须调用多次，才能处理块功能。 这意味着，以“队列”方式依次调用

“AS_DIAL”是没有效果的。 块功能的结束由 BUSY = 0 表示。

• 为了与 TS 适配器进行通信，“AS_DIAL”也可以使用适用于非组态 S7 连接的通信指令。

因此，“AS_DIAL”建立或者终止远程连接期间，确保通过 DEST_ID =“本地 TS 适配器的 MPI 
地址”启动的、适用于非组态 S7 连接的通信指令（“X_PUT (页 9055)”、“X_GET 
(页 9053)”、“X_SEND (页 9046)”、“X_RCV (页 9048)”、“X_ABORT (页 9057)”）处于

激活状态。

指令
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参数

指令“AS_DIAL”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

ADDR_TS_
ADAPTER

Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

DIAL 和 HANGUP 功能的输入参数： 
本地 MPI 网络中 TS 适配器的 MPI 地址

PHONE_NO 
(页 9066)
 

Input ANY D DIAL 功能的输入参数：

远程自动化系统调制解调器的电话号码

（ 多 31 个字符） 
LOGIN Input ANY D DIAL 功能的输入参数：

远程 TS 适配器的授权用户名（ 多 8 个
字符）

PASSWORD Input ANY D DIAL 功能的输入参数： 远程 TS 适配器

的授权密码（ 多 8 个字符）

ADDR_CPU Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

DIAL 功能的输入参数： 
远程 MPI 网络中，要与之建立连接的 
CPU 的 MPI 地址。

REQ_DIAL 
(页 9066)

Input BOOL I、Q、M、D 用于请求 DIAL 功能的输入参数： 
建立至远程 TS 适配器的远程连接

REQ_HANGUP 
(页 9067)

Input BOOL I、Q、M、D 用于请求 HANGUP 功能的输入参数： 
正在终止现有的、至远程 TS 适配器的

远程连接

STATUS 
(页 9067)

Output INT I、Q、M、D、L “AS_DIAL”的返回值

BUSY 
(页 9067)

Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：DIAL 或者 HANGUP 功能

仍处于激活状态；也就是说，远程

连接的建立/终止仍未完成。

• BUSY = 0：指令“AS_DIAL”的处理已

经完成。 无激活功能。

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。
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虚拟块参数 EN、ENO 和 BR 位
仅在梯形图或者功能块图表示法中集成了“AS_DIAL”时，才会出现虚拟块参数 EN 和 ENO。

• 输入参数 EN： 块调用期间，逻辑运算结果（RLO）的状态保存在 BR 位中。

• 输出参数 ENO：

如果“AS_DIAL”的执行没有任何错误，则调用该块时存在的 BR 位状态会在块调用结束时再

次被恢复。

如果通过输出参数 STATUS (页 9067) 输出了某个错误消息，则在“AS_DIAL”退出之前将 BR 
位设置为“0”。 

PHONE_NO 参数 (S7-300, S7-400)

说明

输入参数 PHONE_NO 指定需建立远程连接的电话号码。输入时，请使用完整的电话号码，包

括国家代码、区域代码和用户号码。该字符串将按原样传输至调制解调器。如果使用了非数

字字符，则应确保所使用的调制解调器支持这些字符。

建立远程连接时，TS 适配器会使用以下参数值：

• 地点：拨号程序、接入编码

• 拨号设置：“拨号之前等待拨号音”、“重拨次数”和“超时重拨”

参数 REQ_DIAL (S7-300, S7-400)

说明

只有上次“AS_DIAL”调用报告了 BUSY (页 9067) = 0，才能请求 DIAL 功能。 使用输入参数 
REQ_DIAL，可以启动 DIAL 功能。 输入参数 REQ_DIAL 使用电平触发方式。 
REQ_DIAL 可以触发“AS_DIAL”指令的 DIAL 功能。 指令“AS_DIAL”会检查参数的可靠性，并将

参数传输给本地 TS 适配器。

在功能 DIAL 的执行过程中，如果检测出某个错误，将会导致终止执行 DIAL 功能。 "AS_DIAL" 
自动执行 HANGUP (页 9067) 功能，然后在 STATUS (页 9067) 返回值内输出错误消息。 
结果： 当 BUSY (页 9067) = 0 时，连接建立结果会显示在 STATUS (页 9067) 返回值内。

指令
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REQ_HANGUP 参数 (S7-300, S7-400)

说明

使用输入参数 REQ_HANGUP，可以启动 HANGUP 功能。 功能 HANGUP 可以终止至远程 TS 
适配器的远程连接（该连接由功能 DIAL (页 9066) 在较早时建立）。

输入参数 REQ_HANGUP 使用电平触发方式。 如果功能 DIAL (页 9066) 已经启动，则还会启

动 HANGUP 功能。

HANGUP 功能的结束由参数 BUSY (页 9067) = 0 来表示。此后，输出参数 STATUS (页 9067) 
可以提供该功能运行的结果。

值 含义

W#16#0000 功能 HANGUP 已经正常地终止了远程连接。

W#16#3007 因出现错误，本地 TS 适配器已经终止了远程连接。

W#16#3008 远程连接自行失效，或者远程 TS 适配器已经挂断。

BUSY 参数 (S7-300, S7-400)

说明

"AS_DIAL" 指令为异步执行，也就是说，它的执行可以延长并跨越多个调用。 
• 如果 BUSY = 1，则“AS_DIAL”内部的 STATUS (页 9067) 被输出至输出参数 STATUS 

(页 9067)。 至少还需要再调用一次“AS_DIAL”。
• BUSY = 0 表示处理已经完成。 输出参数 STATUS (页 9067) 可以指示已完成的作业是否出

现错误。

STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

说明

“AS_DIAL”的返回值分类如下：

• W#16#0000：“AS_DIAL”已成功完成

• W#16#3xxx：TS 适配器内远程连接的 近状态

• W#16#7xxx：“AS_DIAL”的状态

指令
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• W#16#8xxx：通信指令（“X_ABORT (页 9057)”、“X_GET (页 9053)”、“X_PUT 
(页 9055)”、“X_RCV (页 9048)”和“X_SEND (页 9046)”）内部调用期间报错。

• W#16#9xxx：调用“AS_DIAL”时出现参数错误

• W#16#Bxxx：连接建立期间出错

下表列出了“AS_DIAL”的返回值（不含所使用通信指令的错误代码）。

返回值

(W#16#...)
说明 备注

0000 无激活功能。

“AS_DIAL”已成功执行完毕。

只有在相关功能成功执行完毕之后，才

会显示该消息。

3007 本地 TS 适配器已挂断。 仅由 HANGUP 功能显示。

3008 远程连接自行失效，或者远程 TS 适配器已经挂断。仅由 HANGUP 功能显示。

7000 无激活功能。 没有通过输入参数处理或请求任何功能。

7001 DIAL 功能处于激活状态（首次调用，

BUSY = 1）。 该功能已经启动。

该功能结束（BUSY = 0）之前，不会对

输入参数 REQ_DIAL 进行求值。

7002 DIAL 功能处于激活状态（后续调用，

BUSY = 1）。 该功能的执行仍未完成。

该功能结束（BUSY = 0）之前，不会对

输入参数 REQ_DIAL 进行求值。

7701 HANGUP 功能处于激活状态（首次调用）。 该功

能已经启动。

该功能结束（BUSY = 0）之前，不会对

输入参数 REQ_DIAL 和 REQ_HANGUP 进
行求值。

7702 HANGUP 功能处于激活状态（后续调用）。 该功

能的执行仍未完成。

该功能结束（BUSY = 0）之前，不会对

输入参数 REQ_DIAL 和 REQ_HANGUP 进
行求值。

8xxx 错误消息： 块内调用的指令发出了错误消息

（RET_VAL < 0），因此，终止了处于激活状态的块

功能的处理过程。

更多详细信息，请参见通信指令的错误

信息：

AUTOHOTSPOT.
9001 PHONE_NO 的长度 = 0 或者 > 31 电话号码必须包含至少一个字符，且不

得多于 31 个字符。

9003 LOGIN 的长度 > 8 远程 TS 适配器的授权用户名不得超过 8 
个字符。

9004 PASSWORD 的长度 > 8 远程 TS 适配器的授权密码不得超过 8 个
字符。

B100 当前，TS 适配器不能建立连接。 当前，TS 适配器无法拨通调制解调器连

接。 再次调用“AS_DIAL”。

指令
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返回值

(W#16#...)
说明 备注

B10A “PG_DIAL”功能的事件 ID 已经存储在 TS 适配器

内，或者处于激活状态的“AS_DIAL”功能仍需要执

行传输操作。 

再次调用“AS_DIAL”。

B10B 远程连接建立成功之后，再次被终止。 再次调用“AS_DIAL”。
B206 无法建立至 TS 适配器的远程连接。 检查 TS 适配器内调制解调器的参数分配

（本地和远程）。

B20A 远程 TS 适配器的类型不支持 AS-AS 远程连接。 请使用支持 AS-AS 远程连接的 TS 适配

器。

B20B “AS_DIAL”指令与 TS 适配器的版本不兼容。 请使用支持 AS-AS 远程连接的 TS 适配

器。

B20C 远程 TS 适配器无法接入 MPI 网络。 
原因： 网络参数错误

检查远程 TS 适配器网络参数的参数分

配。

B20D 远程 TS 适配器的型号不支持 AS-AS 远程连接。 请使用支持 AS-AS 远程连接的 TS 适配

器。

B20E 至远程适配器的数据传输被终止。

原因： 传输错误

再次调用“AS_DIAL”。

B20F 远程 TS 适配器未回调。 检查访问保护参数的设置（回拨号码）

和远程 TS 适配器的调制解调器。

B210 至远程 TS 适配器的数据传输已中断。

原因： 超时 
再次调用“AS_DIAL”。

B252 因未通过授权，远程 TS 适配器拒绝执行该作业。没有为“AS_DIAL”调用指定用户名和密

码。

B253 远程 TS 适配器拒绝授权。

原因： 未知用户名

检查您用户程序中“AS_DIAL”的调用参

数。

B254 远程 TS 适配器拒绝授权。

原因： 密码错误

检查您用户程序中“AS_DIAL”的调用参

数。

B302 TS 适配器直接连接至 PG/PC（直接连接）。 终止采用直接连接的通信。

B305 本地 TS 适配器仍然建立了至 PG/PC 的远程连接。稍后再次调用“AS_DIAL”。

指令
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SMS_SEND： 发送文本（SMS）消息 (S7-300, S7-400)

SMS_SEND 说明 (S7-300, S7-400)

说明   
指令“SMS_SEND”可以将电话号码、服务中心号码和 SMS 消息传输至 TS 适配器。 TS 适配器

使用 GSM 命令将这些数据传输至无线调制解调器。

SMS 消息发送出去之后，TS 适配器接收一个会转发至“SMS_SEND”指令的确认消息。 此后，

“SMS_SEND”将会终止执行，且其状态会传送给调用者。 该状态仅确认 SMS 消息已经发送，

且不证实接收行为。 
如果处理期间出现了错误，并导致处理的终止，则错误代码将被传送给“SMS_SEND”的调用

者。

调用“SMS_SEND”
在循环控制程序或时间控制程序中，都可以调用指令“SMS_SEND”。 
调用“SMS_SEND”时，必须指定一个背景数据块。

"SMS_SEND" 必须调用多次，才能处理块功能。 这意味着，以“队列”方式依次调用

“SMS_SEND”是没有效果的。 块功能的结束由 BUSY = 0 表示。

通信连接的终止

“SMS_SEND”处于激活状态期间，如果 CPU 转变为 STOP 模式，则至 TS 适配器的通信连接将

会终止。 MPI 总线出现严重的通信问题（例如 CPU 关闭）时，也会丢失至 TS 适配器的通信

连接。

在这些情况下，TS 适配器不会丢弃已经传输至 TS 适配器的电话号码、服务中心号码和 SMS 
消息。 TS 适配器将数据传输至无线调制解调器。 然而，TS 适配器会丢弃从无线调制解调器

处收到的确认消息。

指令
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TS 适配器处于上述状态期间，如果用户程序试图发送 SMS 至 CPU，则“SMS_SEND”会被终止，

并返回值 W#16#B10A。 此后，用户程序可以重复发送 SMS。 如果多个 CPU 试图同时通过

同一个 TS 适配器发送 SMS，则用户会收到返回值 W#16#B10A。

注意

更改 STEP 7 用户程序

只有 CPU 处于 STOP 模式时，才允许更改 STEP 7 用户程序中对“SMS_SEND”调用有直接影

响的程序部分。 这尤其涉及含有“SMS_SEND”调用的程序块的删除和替换操作。 如果忽略

这一限制，可能导致占用连接资源。 自动化系统可能变为用于非组态 S7 连接的通信指令

（“X_PUT (页 9055)”、“X_GET (页 9053)”、“X_SEND (页 9046)”、“X_RCV (页 9048)”、
“X_ABORT (页 9057)”）的某个未定义状态。

传输更改之后，需要对 CPU 执行一次暖启动或冷启动。

数据一致性

首次调用“SMS_SEND”的时候，功能块的输入参数将会被复制至内部缓冲区。 在完成首次调用

（返回值为 W#16#7001）之前，请勿更改该数据，否则已传输的数据会不一致。 

将 PIN 传输至无线调制解调器

如果使用了具备 PIN 检查功能的 SIM 卡，则在无线调制解调器的初始化阶段，就必须传输 
PIN。 使用 TS 适配器的初始串（可以使用 TeleService 进行设置）可以实现这一操作。 如下

设置初始串（例如，PIN = 4711）： 
• AT+CPIN="4711";AT&F.....
恢复通电时，TS 适配器执行一次发送操作，将串“AT+CPIN="4711”和无线调制解调器所使用

的 SIM 卡的 PIN 一起发送给所连接的组件。 此后，无线调制解调器使用“AT&F...”完成初始化。

小心： PIN 错误时，在初始化期间并不报告，仅在发送 SMS 消息时才通过“SMS_SEND”的反

馈消息报告 PIN 错误。

发送传真

在实际号码前面添加网络运营商的特定号码（例如，“99”）之后，网络运营商可以将 SMS 转
换为传真，并将它发送至传真机。 这是网络运营商的服务，而不是 TS 适配器的功能。

将在参数 PHONE_NO 内输入添加了网络运营商前 的传真号。

以下给出传真号为 07214711 的一个网络示例：

• PHONE_NO = '9907214711'

指令
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发送电子邮件

通过拨通网络运营商的特定号码（例如，“8000”）并将电子邮箱地址附加在 SMS 消息之前，

就可以将 SMS 发送至电子邮箱地址。 这是网络运营商的服务，而不是 TS 适配器的功能。

需要将相应的号码输入参数 PHONE_NO (页 9073)。 
在 SMS 消息中，电子邮箱地址附在消息的实际文本之前，并采用一个分隔符进行分隔。 这
将 SMS 有效内容的 大长度缩短了“电子邮箱地址 + 分隔符”的长度。 例如，分隔符可以

是空格（“ ”）或者冒号（“:”）。 
某些服务提供商要求使用“*”代替“@”字符。

示例：

• 文本 'CPU in STOP'  需要发送至电子邮箱地址“Surname*provider.com”。
• PHONE_NO = 8000
• MESSAGE = Surname*provider.comCPU in STOP

参数

指令“SMS_SEND”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

MPI_TS_
ADAPTER

Input INT I、Q、M、D、L 或
常量

TS 适配器的 MPI 地址

PHONE_NO 
(页 9073)

Input ANY D 指向数据字符串的引用，该字符串 大长

度为 31 个字符

SCENTER_NO 
(页 9073)

Input ANY D 指向数据字符串的引用，该字符串 大长

度为 20 个字符

MESSAGE 
(页 9073)

Input ANY D 指向数据字符串的引用，该字符串 大长

度为 160 个字符 
BUSY 
(页 9074)

Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：SMS 发送仍未完成。

• BUSY = 0：“SMS_SEND”处理已终止

STATUS 
(页 9074)

Output INT I、Q、M、D、L “SMS_SEND”的返回值

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见 "有效数据类型概述 (页 253)"。
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虚拟块参数 EN、ENO 和 BR 位
仅在梯形图或者功能块图表示法中集成了“SMS_SEND”时，才会出现虚拟块参数 EN 和 ENO。 
• 输入参数 EN：

块调用期间，逻辑运算结果（RLO）的状态保存在 BR 位中。

• 输出参数 ENO：

如果“SMS_SEND”的执行过程中未出现任何错误，则块调用结束时会再次恢复调用该块时 
BR 位的状态。

如果通过输出参数 STATUS 输出了一个错误消息，则在退出“SMS_SEND”之前，将 BR 位立

即设置为“0”。

PHONE_NO 参数 (S7-300, S7-400)

说明

输入参数 PHONE_NO 指定发送 SMS 时所使用的目标电话号码。 输入时，请使用完整的电

话号码，包括国家代码、区域代码和用户号码。 该字符串按原样传输至无线调制解调器。 如
果使用了非数字字符，则应确保所使用的无线调制解调器支持这些字符。

参数 SCENTER_NO (S7-300, S7-400)

说明

输入参数 SCENTER_NO 指定要将 SMS 发送到的服务中心号码。 该字符串按原样传输至无线

调制解调器。

MESSAGE 参数 (S7-300, S7-400)

说明

输入参数 MESSAGE 将指定 SMS 消息。 该消息使用“SMS_SEND”指令，通过 TS 适配器和 GSM 
无线调制解调器传输至网络运营商。

指令
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BUSY 参数 (S7-300, S7-400)

说明

"SMS_SEND" 指令为异步执行，也就是说，它的执行可以延长并跨越多个调用。 
• 若输出参数 BUSY = 1，则“SMS_SEND”的内部状态通过输出参数 STATUS (页 9074) 进行

输出。

• 输出参数 BUSY = 0，表明该指令的执行已经完成。输出参数 STATUS (页 9074) 表明已完

成的作业是未出现任何错误（STATUS = W#16#0000）还是出现了错误。

STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

说明

“SMS_SEND”的返回值分类如下：

• W#16#0000：“SMS_SEND”已成功结束。

• W#16#7xxx：“SMS_SEND”的状态

• W#16#8xxx：当调用通信指令或“BLKMOV”指令时，即会报告错误。

• W#16#9xxx：调用“SMS_SEND”时的参数错误

• W#16#Bxxx：TS 适配器报告错误。

• W#16#Cxxx：无线调制解调器报告错误。

下表列出了“SMS_SEND”的返回值（不含所使用通信指令或者无线调制解调器的错误代码）。

返回值

(W#16#...)
说明 备注

0000 “SMS_SEND”已成功执行完毕。  
7000 “SMS_SEND”已重置（同时终止与 TS 适配器的

通信）。

再次调用“SMS_SEND”。

7001 “SMS_SEND”已激活（首次调用，

BUSY = 1）。该功能已经启动。

 

7002 “SMS_SEND”已激活（下次调用，

BUSY = 1）。该功能的执行仍未完成。
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返回值

(W#16#...)
说明 备注

8xxx  或
8zxx

“SMS_SEND”的执行已完成，且存在内部调用

的通信指令或者“BLKMOV”指令的一个错误代

码。

若错误消息是由指令“BLKMOV”发出，则意味

着：

• z = 2 :  复制参数 PHONE_NO 至内部缓冲区

时出错

• z = 3 :  复制参数 SCENTER_NO 至内部缓冲

区时出错

• z = 4 :  复制参数 MESSAGE 至内部缓冲区时

出错

详细信息，请参见指令“BLKMOV”的描述和

通信指令的错误信息。

AUTOHOTSPOT 

9001 PHONE_NO 的长度 = 0 或者 > 31 电话号码必须包含至少一个字符，且不得多

于 31 个字符。

9002 SCENTER_NO 的长度 = 0 或者 > 20 服务中心号码必须包含至少一个字符，且不

得多于 20 个字符。

9003 MESSAGE 的长度 = 0 或者 > 160 SMS 消息必须包含至少一个字符，且不得多

于 160 个字符。

B10A TS 适配器已经存储有一个作业，且 TS 适配器

正在处理该作业。 
再次调用“SMS_SEND”。

B301 至 PG/PC 的远程连接仍在建立之中。 稍后再次调用“SMS_SEND”。
B302 TS 适配器直接连接至 PG/PC（直接连接）。 将 TS 适配器连接至 GSM 无线调制解调器。

B303 TS 适配器未连接无线调制解调器或者 PG/PC。将 TS 适配器连接至 GSM 无线调制解调器。

B304 至无线调制解调器的接口当前没有准备好发送 
SMS。

稍后再次调用“SMS_SEND”。

B614 在监测期间，已连接调制解调器不响应 SMS 专
用命令。

检查是否连接了 GSM 无线调制解调器。

稍后再次调用“SMS_SEND”。

指令

4.2 指令 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9075



返回值

(W#16#...)
说明 备注

B615 TS 适配器从已连接的调制解调器收到一条不确

定的错误消息。

检查是否连接了 GSM 无线调制解调器。

Cxxx “SMS_SEND”的执行因 GSM 调制解调器的错误

代码而被终止。

xxx：错误编号

关于错误编号表，请参见无线调制解调器的

手册或者 GSM 标准 GSM 04.11、GSM 
03.40 和 GSM 07.05。
示例：

• C136 = GSM 调制解调器中未检测到 SIM 
卡

• C137 = GSM 调制解调器的 PIN 不正确

（参见将 PIN 传送到无线调制解调器）

• C001 = 服务中心电话号码错误。

AS_MAIL： 发送电子邮件 (S7-300, S7-400)

AS_MAIL 说明 (S7-300, S7-400)

所需指令     
指令“AS_MAIL”使用简单邮件传输协议（SMTP），将电子邮件从 CPU 传输至邮件服务器。 为
了运行“AS_MAIL”，需要使用以下指令：

• "S_COMP： 比较字符串 (页 7265)"
• "FIND： 在字符串中查找字符 (页 7278)"
• "INSERT： 在字符串中插入字符 (页 7276)"
• "LEFT： 读取字符串左边的字符 (页 7273)"
• "LEN： 确定字符串的长度 (页 7272)"
• "RIGHT： 读取字符串右边的字符 (页 7274)"

说明

"AS_MAIL" 指令为异步执行，也就是说，它的执行可以延长并跨越多个调用。 调用“AS_MAIL”
指令时，必须指定一个背景数据块。 
调用 COM_RST = 1，完成块的初始化工作。

参数 REQ 出现“0”至“1”的上升沿时，将启动电子邮件的发送任务。 
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作业状态由 BUSY、“DONE”、“ERROR”、“STATUS”和“SFC_STATUS”输出参数指示。 "这种情况

下，“SFC_STATUS”相当于被调用通信块或者指令“BLKMOV”的输出参数“STATUS”。
如果输出参数 BUSY 的状态由“1”变为“0”，则输出参数 DONE、ERROR、STATUS 和 
SFC_STATUS 均仅显示一个周期。

下表列出了 BUSY、DONE 和 ERROR 之间的关系。 使用该表，可以确定指令“AS_MAIL”的当

前状态，或者电子邮件的发送完成时间。

BUSY DONE ERROR 说明

1 无关 无关 作业正在处理。

0 1 0 作业已成功完成。

0 0 1 由于出错，导致作业结束。 错误原因可以在参数 STATUS 和 
SFC_STATUS 中找到。

0 0 0 没有为“AS_MAIL”指令分配（新）作业。

“AS_MAIL”处于激活状态期间，如果 CPU 转变为 STOP 模式，则至邮件服务器的通信连接将

会终止。如果工业以太网总线出现通信故障，至邮件服务器的通信连接也会丢失。这种情况

下，电子邮件的传送将被中断，电子邮件将不会送至收件人。

注意

更改用户程序

可以更改直接影响“AS_MAIL”调用的用户程序部分的时机：

• CPU 处于 STOP 模式时，或者

• 未发送任何邮件（REQ = 0 且 BUSY = 0）。

这尤其涉及含有“AS_MAIL”调用或者“AS_MAIL”背景数据块调用的程序块的删除和替换操作。

如果忽略这一限制，可能导致占用连接资源。 通过工业以太网的 TPC/IP 通信功能，自动化

系统可能改变为某种不确定的状态。

传输更改后，在 CPU 上执行一次暖启动或者冷启动，或者将指令“AS_MAIL”的参数 COM_RST 
设置为“1”。

数据一致性

每次触发电子邮件的发送过程时，指令“AS_MAIL”都会重复使用该指令的输入参数 
ADDR_MAIL_SERVER。如果在操作期间进行了更改，则“新”值仅在电子邮件再次触发时才

会生效。 
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与此相反的是，WATCH_DOG_TIME、TO_S、CC、FROM、SUB、TEXT、ATTACHMENT 和

（如果适用）USERNAME 与 PASSWORD 参数设置的修改会在指令“AS_MAIL”运行期间立即应

用。这意味着，这些参数仅能在作业完成之后（BUSY = 0）才能修改。

设置 TS Adapter IE 的参数

在 TS Adapter IE 上，需要指定呼出拨号的参数，使 TS Adapter IE 可以建立与服务提供商拨

号服务器的连接。

如果将连接建立设置为“按需”，则在需要发送电子邮件时才会建立连接。

对于模拟调制解调器连接，连接建立可能需要较长的时间（约 1 分钟）。 指定参数 
WATCH_DOG_TIME 时，必须为连接建立预留足够的时间。

参数

指令“AS_MAIL”的参数如下表所示：

参数 声明 数据类型 存储区 说明

COM_RST Input /
Output

BOOL I、Q、M、D、L 输入/输出参数“COMPLETE”：
RESTART：该块有一个初始化程序。输入 
COM_RST 被置位后，就会执行该程序。

指令“AS_MAIL”的参数 COM_RST 必须被设

置为“1”：
• 在首次调用之前，以及

• 每次重新装载相应的背景数据块时。

初始化之后，指令“AS_MAIL”，会复位 
COM_RST 参数。

REQ Input BOOL I、Q、M、D、L 控制参数 REQUEST： 上升沿时激活电子邮

件的发送任务。

ADDR_MAIL_
SERVER

Input DWORD I、Q、M、D、L 邮件服务器的 IP 地址输入参数： 以十六进

制格式指定一个数据字，例如： IP 地址 = 
192.168.0.200。
ADDR_MAIL_SERVER = 
DW#16#C0A800C8，其中：

• 192 = 16#C0,
• 168 =16#A8
• 0 = 16#00 和
• 200 = 16#C8.
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

WATCH_DOG_
TIME

Input TIME I、Q、M、D、L 大持续时间输入参数：

指令“AS_MAIL”应该在 WATCH_DOG_TIME 
所定义的持续时间之内建立连接。 若超过了

该持续时间，则该块会因错误而退出。 由于

连接终止也需要一定的时间，因此，在该块

退出并输出错误信息之前，其时间有可能超

出 WATCH_DOG_TIME。 开始时，应该将持

续时间设置为 2 分钟。 对于 ISDN 拨号连

接，可以选用更短的持续时间。

USERNAME Input ANY D 用户名输入参数：

指向 STRING 类型变量（ 大长度为 180 个
字符）的引用。 对于授权，用户名是必须

的。

PASSWORD Input ANY D 密码输入参数：

指向 STRING 类型变量（ 大长度为 180 个
字符）的引用。 授权密码必不可少。

TO_S Input ANY D 收件人地址输入参数：

指向 STRING 类型变量（ 大长度为 240 个
字符）的引用（请参见调用示例）。

CC Input ANY D 抄送收件人地址输入参数：

指向 STRING 类型变量（ 大长度为 240 个
字符）的引用（请参见调用示例）。

FROM Input ANY D 发件人地址输入参数：

指向 STRING 类型变量（ 大长度为 240 个
字符）的引用（请参见调用示例）。

SUB Input ANY D 电子邮件主题输入参数：

指向 STRING 类型变量（ 大长度为 240 个
字符）的引用。

TEXT Input ANY D 电子邮件文本输入参数。

指向数据字符串（ 大长度为 240 个字符）

的引用。

ATTACHMENT Input ANY I、Q、M、D、L 电子邮件附件输入参数：

指向字节/字/双字字段（ 大长度为 65534 
个字节）的引用。
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参数 声明 数据类型 存储区 说明

BUSY Output BOOL I、Q、M、D、L • BUSY = 1：电子邮件传送尚未完成。

• BUSY=0：“AS_MAIL”的处理已停止。

DONE Output BOOL I、Q、M、D、L • DONE = 0：作业未启动，或仍在执行。

• DONE = 1：作业已成功执行完毕。

ERROR Output BOOL I、Q、M、D、L ERROR=1：处理期间出错。STATUS 和 
SFC_STATUS 提供了有关该类型错误的详细

信息。

STATUS 
(页 9081)

Output INT I、Q、M、D、L 输出/状态参数 STATUS：
指令“AS_MAIL”的返回值或者错误信息。

SFC_STATUS 
(页 9081)

Output INT I、Q、M、D、L 输出/状态参数“SFC_STATUS”：
已调用的通信块或者指令“BLKMOV”的错误

信息。

有关有效数据类型的更多详细信息，请参见“有效数据类型概述 (页 253)”。

说明

关于指令参数的说明

• 在调用“AS_MAIL”的块内，如果删除、重新输入或者更改了 USERNAME 和 PASSWORD 的参数
分配，则仅当重新加载了相应的背景数据块或者设置了参数 COM_RST 之后，该更改才生效。 
否则，指针仍然会指向背景数据块内的相应参数。

• 考虑到运行时间和存储空间的开销，对于参数 TO_S、CC 和 FROM，“AS_MAIL”指令不执行任
何语法检查。 请注意该参数的正确语法。

• 对于可选参数 CC、TEXT 和 ATTACHMENT，如果它们在调用指令“AS_MAIL”的块内完成了赋
值，则它们仅能采用电子邮件进行发送。 如果指令“AS_MAIL”的调用接口删除了此类赋值，只
有重新加载相应的背景数据块且置位了参数 COM_RST 之后，这种更改才生效。 否则，该指
针仍指向实例 DB 内的相应参数。
请注意，参数赋值中不允许使用空字符串。

• 如果参数 ATTACHMENT 指向数据块内的某个数组、且更改并保存了该数组的大小，则参数 
ATTACHMENT 的 ANY 指针必须再次进入指令“AS_MAIL”的接口内。

SMTP 授权 
此处，授权指身份确认程序，例如，通过密码查询。 
指令“AS_MAIL”支持 SMTP 授权程序 AUTH-LOGIN，绝大多数邮件服务器要求使用该授权程序。

有关邮件服务器授权程序的信息，请参见邮件服务器的使用手册或者 Internet 服务提供商的

网站。 
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为了使用授权程序 AUTH-LOGIN，指令“AS_MAIL”要求提供用户名，并使用它登录邮件服务

器。 该用户名相当于在邮件服务器上建立邮箱帐号时所使用的用户名。 指令“AS_MAIL”可以

在参数 USERNAME 之内使用该用户名。

若要登录，指令“AS_MAIL”还需要相关密码。 该密码相当于建立邮箱帐号时指定的密码。可

以在参数 PASSWORD 中为指令“AS_MAIL”提供用户名。 
用户名和密码将以未加密形式分别传输到邮件服务器（BASE64 编码）。

如果数据块内没有指定用户名，则不使用 AUTH-LOGIN 授权程序。此时，电子邮箱将以无授

权方式发送。

STATUS 和 SFC_STATUS 参数 (S7-300, S7-400)

说明

指令“AS_MAIL”的返回值分类如下：

• W#16#0000：“AS_MAIL”已成功完成

• W#16#7xxx：“AS_MAIL”的状态

• W#16#8xxx：通信指令内部调用或者“BLKMOV”指令调用期间报告出错，或者邮件服务器

报告出错。

下表列出了“AS_MAIL”的返回值（不含内部调用通信块和“BLKMOV”指令的错误代码）。

返回值

STATUS
（W#16#...）
：

返回值

SFC_STATUS
（W#16#...）
：

说明 备注

0000 - “AS_MAIL”已成功执行完毕。 “AS_MAIL”完成而无错误，并不表

示已发送的电子邮件一定能够到达

目的地（见下文 - 注意事项 1）
7001   "AS_MAIL" 处于激活状态（BUSY = 1）。  
7002 7002 "AS_MAIL" 处于激活状态（BUSY = 1）。  
8xxx xxxx “AS_MAIL”的执行已完成，且存在内部调

用的通信指令或者“BLKMOV”指令的一个

错误代码。

关于对参数 SFC_STATUS 求值的详

细信息，请参见指令 “BLKMOV” 中
参数 STATUS 的描述信息。
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返回值

STATUS
（W#16#...）
：

返回值

SFC_STATUS
（W#16#...）
：

说明 备注

800z xxxx 指令“BLKMOV”产生的错误消息及其含

义：

• z = 1 复制参数 TO_S 至内部缓冲区时

出错

• z = 2 复制参数 CC 至内部缓冲区时出

错

• z = 3 复制参数 FROM 至内部缓冲区时

出错

• z = 4 复制参数 SUB 至内部缓冲区时出

错

• z = 5 复制参数 TEXT 至内部缓冲区时

出错

• z = 6 复制参数 ATTACHMENT 至内部

缓冲区时出错

• z = 7 复制参数 USERNAME 至内部缓

冲区时出错

• z = 8 复制参数 PASSWORD 至内部缓

冲区时出错

 

8010 xxxx 连接建立期间出错。 装载背景数据块后，可能没有设置 
COM_RST。

8011 xxxx 发送数据时出错。 关于对参数 SFC_STATUS 求值的详

细信息，请参见指令 “TSEND 
(页 8406)” 中参数 STATUS 的描述

信息。

8012 xxxx 接收数据时出错。 关于对参数 SFC_STATUS 求值的详

细信息，请参见指令 “TRCV 
(页 8409)” 中参数 STATUS 的描述

信息。

8013 xxxx 连接建立期间出错。 关于对参数 SFC_STATUS 求值的详

细信息，请参见指令 “TCON 
(页 8400)” 和 “TDISCON (页 8404)” 
中参数 STATUS 的描述信息。
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返回值

STATUS
（W#16#...）
：

返回值

SFC_STATUS
（W#16#...）
：

说明 备注

8014 - 无法建立连接。 可能输入了错误的邮件服务器 IP 地
址（ADDR_MAIL_SERVER）或者持

续时间太短

（WATCH_DOG_TIME）而无法建立

连接。 也有可能是因为 CPU 没有网

络连接，或者 CPU 组态不正确。

82xx, 84xx, 或 
85xx

- 邮件服务器产生的错误消息对应于 SMTP 
协议的错误编号（“8”除外）。

以下列给出了可能出现的几个错误代

码：

请参见注意事项 2。

8450 - 活动未执行： 邮箱不可用/不可达。 以后再重试。

8451 - 活动已终止： 本地处理出错 以后再重试。

8500 - 语法错误： 未知错误。这还包括命令字

符串过长所致的错误。电子邮件服务器

不支持 LOGIN 授权程序时，也会出现此

类错误。

检查“AS_MAIL”的参数。 尝试发送

一份无授权的电子邮件。 为此，可

以将参数 USERNAME 的内容代替

为空串。

8501 - 语法错误： 参数不正确 可能在 TO_S 或 CC 中输入了错误的

地址。

8502 - 命令无法识别或者不能执行。 检查您的输入项，尤其是参数 
FROM。 该参数有可能不完整，或

者忘记输入“@”或者“.”。
8535 - SMTP 授权不完整。 输入的用户名或者密码可能不正确。

8550 - 邮件服务器不可达，可能您没有访问权

限。

输入的用户名或者密码可能不正

确，或者，邮件服务器不支持您的 
LOGIN。 另一个错误原因可能是 
TO_S 或者 CC 中“@”符号之后的域

名不正确。

8552 - 活动已终止： 超过了所分配的存储容量 以后再重试。

8554 - 发送失败。 以后再重试。
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说明

状态错误

1. 收件人地址项不正确并不会导致生成指令“AS_MAIL”出错。 这种情况下，不能保证电子邮件能
发送至其它收件人，即使这些收件人地址正确无误。

2. 关于 SMTP 错误代码和其它的 SMTP 协议错误代码的更多详细信息，请参见因特网或者邮件
服务器的错误信息文档。 也可以查看邮件服务器的 近消息，该消息保存在背景数据块内的 
BUFFER1 参数之内。 如果查看“数据”下的内容，则可以找到指令“AS_MAIL”在 近发出的
相关数据。

“AS_MAIL”调用的示例 (S7-300, S7-400)

说明

对基于 ANY 指针的“AS_MAIL”指令可用的数据存储在数据块中。 在此示例中，可使用 DB 2。
考虑到运行时间和存储空间的开销，对于参数 TO_S、CC 和 FROM，“AS_MAIL”指令不执行

任何语法检查。

参数 TO_S、CC 和 FROM
TO_S、CC 和 FROM 参数是具有以下内容的指向字符串的 ANY 指针：

• TO: <wenna@mydomain.com>, <ruby@mydomain.com>,
• CC: <admin@mydomain.com>, <judy@mydomain.com>,
• FROM: <admin@mydomain.com>
输入这些参数时请注意下列规则：

• 必须输入“TO:”、“CC:”和“FROM:”字符。

• 必须在各地址前输入空格和开尖括号“<”。
• 必须在各地址后输入闭尖括号“>”。
• 在 TO_S 和 CC 中，必须在各地址后输入逗号。

• 在 FROM 中只能输入一个电子邮件，并且该地址的末尾不能有逗号。

OB 100 中的初始化/启动

“AS_MAIL”指令的 COM_RST 参数必须在

第一次调用指令之前或总是在重新加载相关实例 DB 之后设置。

指令
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在以下示例中，DB 1 是“AS_MAIL”指令的实例 DB。

设置 //设置 RLO
R DB1.REQ //复位 REQ，这样设置 COM_RST 后就不会立即启动“AS_MAIL”指

令来发送电子邮件。 
S DB1.COM_RST //设置 COM_RST；此参数必须在第一次调用“AS_MAIL”指令前或

总是在重新加载相关实例 DB 后为初始化设置一次。

循环调用

必须循环调用“AS_MAIL”指令调用的示例（例如，在 OB1 中）。 
在用户程序中，使用“修改变量”将 REQ 参数设置为“1”。
您可以将这些行复制到 STL 源文件中并编译。 为此要将块 DB 1 和 DB 2 输入到项目的变量

表格中。

“AS_MAIL”调用的示例 说明

DATA_BLOCK "DB2" //带有“AS_MAIL”指令数据的全局数据块

TITLE =  
VERSION : 1.0  
  
STRUCT  
TO_S : STRING [240 ] := 'TO: 
<wenna@mydomain.com>, 
<ruby@mydomain.com>,';

//接收方的地址

CC : STRING [240 ] := 'CC: 
<admin@mydomain.com>, 
<judy@mydomain.com>,'; 

//接收方的 CC 地址

FROM : STRING [60 ] := 'FROM: 
<admin@mydomain.com>';

//发送方的地址

SUB : STRING [60 ] := 'Status plant 7'; //主题

TEXT : STRING [240 ] := 'Fault in plant 7 
sector 2';

//文本

USERNAME : STRING [60 ] := 'admin'; //登录验证的用户名

PASSWORD : STRING [60 ] := 'test'; //登录验证的密码

ATTACHMENT : ARRAY [1 .. 178 ] OF BYTE; //附件

END_STRUCT ;  
BEGIN  
END_DATA_BLOCK  
  
DATA_BLOCK "DB1" //“AS_MAIL”指令的实例 DB

指令
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“AS_MAIL”调用的示例 说明

TITLE =  
AUTHOR : TELESERV  
FAMILY : TELESERV  
VERSION : 1.0  
  
"AS_MAIL"  
BEGIN  
END_DATA_BLOCK  
  
FUNCTION_BLOCK FB 1  
TITLE =Example AS_MAIL “AS_MAIL”指令的 COM_RST 参数必须在第一次 AS_MAIL 调用

之前或总是在重新加载相关实例 DB 之后设置。 在执行用户程序

期间设置调用条件。

VERSION : 1.0  
VAR  
CallCondition: BOOL ;  
END_VAR  
BEGIN  
NETWORK  
CALL AS_MAIL, DB1 ( //调用 AS_MAIL
REQ := # CallCondition, //上升沿时触发作业

ADR_MAIL_SERVER := DW#16#C0A800C8, //对应于十六进制的 IP 地址 192.168.0.200
WATCH_DOG_TIME := T#2M, //在 2 分钟的时间跨度内完成发送 
USERNAME := DB2.USERNAME, //指向发送方的用户名。 如果没有 DB2.USERNAME ，换言之，

未分配参数，则不会使用登录验证过程。

PASSWORD := DB2.PASSWORD, //指向密码的指针

TO_S := DB2.TO_S, //指向接收方地址的指针

CC := DB2.CC, //指向 CC 接收方地址的指针（可选）。 如果没有 DB2.CC，换

言之，如果未分配，则不会将电子邮件发送到 CC 接收方。

FROM := DB2.FROM, //指向接收方地址的指针

SUB := DB2.SUB, //指向邮件主题的指针

TEXT := DB2.TEXT, //指向邮件文本的指针（可选）。 如果没有 DB2.TEXT，换言

之，如果未分配，则电子邮件将以空文本形式发送。

ATTACHMENT := DB2.ATTACHMENT, //指向邮件附件的指针（可选）。 示例： 邮件附件中的 101 个
字节 - ATTACHMENT := P#DB2.DBX974.0 BYTE 101（示例

涉及上述 DB）。

//如果没有 DB2.ATTACHMENT，换言之，如果未分配，则电子邮

件将不带附件发送。

BUSY := M46.0, //输出/状态参数 BUSY
DONE := M46.1, //输出/状态参数 DONE
ERROR := M46.2, //输出/状态参数 ERROR
STATUS := MW48, //输出/状态参数 STATUS
SFC_STATUS := MW50 //输出/状态参数 SFC_STATUS

指令
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“AS_MAIL”调用的示例 说明

);  
 //过程结束时检查调用结果

U M 46.0; //是 BUSY ==0 吗？

SPB End; //不是，BUSY ==1，则“AS_MAIL”仍处理此作业

U M 46.1; //“AS_MAIL”是否已成功执行完毕？

SPB End;
NOP 0; //不，执行期间出现错误，BUSY ==0，BR ==0。

 
 //必要时，在此处添加进一步的错误评估，STATUS，

SFC_STATUS
End:BE;  
END_FUNCTION_BLOCK  

说明

可选参数

对于可选参数 USERNAME、PASSWORD、CC、TEXT 和 ATTACHMENT，以下情况适用：

若删除或重新插入一个分配参数，则只有在重新加载相关实例 DB（此示例中，为 DB 1）并

设置“COM_RST”参数时此变化才会生效。

指令
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程序编辑器 5
5.1 程序编辑器概述

程序编辑器的功能

程序编辑器是用于设计函数、函数块和组织块的集成开发环境。它为编程和故障排除提供了

广泛的支持。 
程序编辑器的外观和功能，会因所用的 CPU、程序语言和块类型而有所不同。 

对 PLC 进行编程
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程序编辑器的结构

下图以 LAD 为例显示了程序编辑器的各个组成部分：

1

2

3

3

4

5

6

5

① 工具栏 
② 块接口 
③ “指令”(Instructions) 任务卡中的“收藏夹”(Favorites) 窗格，以及编程窗口中的收藏夹

④ 编程窗口 
⑤ “指令”(Instructions) 任务卡 
⑥ “测试”(Testing) 任务卡 

程序编辑器
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工具栏

使用工具栏可以访问程序编辑器的主要功能，例如：

• 显示和隐藏绝对操作数

• 显示和隐藏收藏夹

• 跳到语法错误

• 更新块调用

• 显示和隐藏程序状态

工具栏中显示的功能随所用的编程语言不同而变化。 

块接口

块接口包含只能在块中使用的局部变量的声明。显示的内容取决于块类型。

收藏夹

可将经常使用的指令保存为常用指令。这样，这些收藏夹会显示在“指令”(Instructions) 任
务卡和“收藏夹”(Favorites) 窗格中。也可使用程序编辑器工具栏，在编程窗口中显示收藏

夹。这样，即使当“指令”(Instructions) 任务卡不显示时，仍可访问收藏夹。

编程窗口

编程窗口是程序编辑器的工作区。该窗口用于输入程序代码。程序窗口的外观和功能随所用

的编程语言不同而变化。 

“指令”(Instructions) 任务卡

通过“指令”任务卡可以很容易地访问创建程序时可使用的所有指令。这些指令按区域分为

多个不同的选项区。如果指令配置文件已激活，则显示的指令可能有所不同。每个指令都将

接收到一条简单的说明信息。如果一个指令包含多个版本，则这些版本将列示在一个下拉列

表中，且在用户程序中使用当前选中的版本。必要时，可选择不同的指令版本。请参见“有

关指令版本的基本信息 (页 9106)”部分中的信息。

程序编辑器
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通过任务卡工具栏，可访问以下功能：

• 向上或向下搜索指令

在此，可搜索包含特定指令的窗格。 
• 升级项目和指令

如果仍在使用由 TIA Portal V14 创建的项目，则仅 V14 及以上版本的指令可用。使用“升

级项目和指令”(Upgrade project and instructions)，可将项目快速升级到 TIA Portal V14 
SP1。在“指令”(Instructions) 任务卡中，随即更新为 TIA Portal V14 SP1 的新指令版本。 

说明

请注意以下事项：

• 升级过程中，用户程序不会更改。即，用户程序中仍为 V14 的旧指令。要使用新的指令版
本，必须对用户程序进行更新。

• 仅当仍使用 TIA Portal V14 项目时，“项目和操作升级”(project and operation upgrade) 按
钮才激活。项目升级为 TIA Portal V14 SP1 之后，该按钮将禁用。

• 更新当前 PLC 中的程序

将 CPU 程序更新为新的指令版本。 
• 更改窗格模式

可选择单窗格模式或多窗格模式。 
另请参见更改窗格模式

• 显示/隐藏列标题 
可显示或隐藏窗格中的列标题。可以通过单击列标题并将列拖放到新位置来修改列的排

列顺序。

“测试”(Testing) 任务卡

在“测试”(Testing) 任务卡中，可以通过程序状态对故障排除进行设置。“测试”(Testing) 任
务卡的功能仅在在线模式下可用。该任务卡中包含以下窗格（具体取决于所选 CPU 以及为

块组态的编程语言）：

• CPU 操作面板

可以在 CPU 操作面板中切换 CPU 操作模式。 
• 断点

可以在单步模式下测试用 STL 或 SCL 文本编程语言创建的块。要执行该操作，请在程序

代码中设置断点。

在“断点”(Breakpoints) 窗格中，可以找到设置的所有断点，不仅可已进行激活、删除、

导航操作，还可以为各个断点设置调用环境。

• PLC 寄存器

在此窗格中可以读取 PLC 寄存器和累加器的值。

程序编辑器
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• 顺序控制

在此窗格中，可以设置测试 GRAPH 块的顺控程序的操作模式。

• 测试设置

在此窗格中可以指定 GRAPH 块的测试设置。

• 调用环境

在此窗格中可以指定块的调用环境。

• 调用层级

在此窗格中，可以跟踪块的调用层级。只能在块监视期间查看调用层级。

参见

块接口概述 (页 9233)
扩大编程窗口 (页 9099)
查找指令 (页 9103)
使用指令配置文件 (页 9109)

5.2 在程序编辑器中使用键盘

键盘快捷键

下表列出了编程时可使用的键盘快捷键：

表格 5-1 常规键盘快捷键：导航

使用键盘进行导航 所选对象 键盘快捷键

打开“指令”(Instructions) 任务卡 任意 <Ctrl+Shift+C>
打开“测试”(Testing) 任务卡 任意 <Ctrl+Shift+O>
新增块 任意 <Ctrl+N>
打开块/PLC 数据类型 任意 <F7>
打开一个下拉列表

使用 <ALT+F2> 打开下拉列表，然后使用箭

头键滚动浏览下拉列表。 后，按下 
<Enter> 键确认选择。

包含下拉列表的对象 <Alt+F2>

程序编辑器
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使用键盘进行导航 所选对象 键盘快捷键

显示组态菜单 包含组态菜单的对象 <F4>
打开自动填充功能 任意 <Ctrl+I> 或 <Ctrl+空格

键>
打开“调用选项”(Call options) 对话框 块调用之前或之后的

光标位置

<回车键>

展开所有程序段/选项板 任意 <Alt+F11>
折叠所有程序段/选项板 任意 <Alt+F12>
插入程序段 任意 <Ctrl+R>
浏览程序段中的对象。 程序段中的对象 箭头键

导航至程序段中的第一个元素 程序段中的对象 <Home>
导航至程序段中的 后一个元素 程序段中的对象 <End>
导航至程序段中的下一个元素 程序段中的对象 <Tab>
导航至程序段中的上一个元素 程序段中的对象 <Shift+Tab>
跳转到下一个程序段 程序段标题 <下箭头>
跳转到上一个程序段 程序段标题 <上箭头>
跳转到所选块或操作数的下一个使用点 块或操作数 <Ctrl+Shift+G>
跳转到所选块或操作数的上一个使用点 块或操作数 <Ctrl+Shift+F>
跳转到下一个读/写访问 块或操作数 <Alt+F8>
跳转到上一个读/写访问 块或操作数 <Alt+F9>
跳转到所选块或操作数的定义处 块或操作数 <Ctrl+Shift+D>

表格 5-2 常规键盘快捷键：输入操作数

使用键盘输入操作数 所选对象 键盘快捷键

激活指令中第一个操作数文本框 指令 <回车键>
或

<任意字母/数字> 
按下 <回车键>，将打开

一个空文本框。在此，可

输入任何字母或数字。

激活操作数文本框 操作数 <F2>
输入操作数 操作数文本框 <任意字母/数字>

程序编辑器
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使用键盘输入操作数 所选对象 键盘快捷键

确认操作数输入 操作数文本框 <回车键>
打开自动填充功能 操作数文本框 <Ctrl+I> 或

<Ctrl+ 空格键>
放弃当前更改 操作数文本框 <Esc> 

禁用文本框并恢复之前的

内容。

删除操作数 操作数 <Del>
定义变量 操作数 <Ctrl+Shift+I>
重新连接变量 操作数 <Ctrl+Shift+P>
重命名变量 操作数 <Ctrl+Shift+T>

表格 5-3 常规键盘快捷键：监视程序

使用键盘监视程序 键盘快捷键

设置/删除断点 <Ctrl+Shift+F9>
跳过断点 <Ctrl+Shift+F10>
跳转到嵌套块处 <Ctrl+Shift+F11>
跳转回调用块处 <Ctrl+Shift+F12>
运行程序至标记处（光标位置） <Ctrl+F3>
显示程序状态 <Ctrl+T>
启用所有断点 <Ctrl+Shift+F2>
禁用所有断点 <Ctrl+Shift+F3>
修改为 0 <Ctrl+Shift+9>
修改为 1 <Ctrl+Shift+1>
修改操作数 <Ctrl+Shift+2>

表格 5-4 LAD/FBD

使用键盘操作 LAD/FBD 所选对象 键盘快捷键

插入常开触点 LAD：梯形图 <F9>
插入常闭触点 LAD：梯形图 <F10>
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使用键盘操作 LAD/FBD 所选对象 键盘快捷键

插入空功能框 LAD：梯形图

FBD：程序段

<F8>

插入赋值 LAD：梯形图

FBD：程序段、输入或输出

<Shift+F7>

打开分支 LAD：梯形图

FBD：两个功能框之间的连接

线

<Shift+F8>

关闭分支 LAD：梯形图 <Shift+F9>
插入“与”运算 FBD：程序段、输入或输出 <F9>
插入“或”运算 FBD：程序段、输入或输出 <F10>
求反码 FBD：程序段、输入或输出 <Ctrl+Shift+4>
插入输入 FBD：程序段、输入或输出 <Ctrl+Shift+3>

表格 5-5 STL

使用键盘操作 STL 所选对象 键盘快捷键

注释掉所选代码 行 <Ctrl+Shift+Y>
删除注释 行 <Ctrl+Shift+U>

表格 5-6 CEM

使用键盘操作 CEM 区域 键盘快捷键

添加原因 任意 <Ctrl+R>
添加结果 任意 <Ctrl+Shift+R>
添加输入 原因 <Ctrl+Shift+3>
添加输出 结果 <Ctrl+Shift+3>
求反码 操作数或连接 <Ctrl+Shift+4>
跳转到下一编程区（原因 > 交叉点 > 结果）任意编程区 <Ctrl+Tab>
跳转到上一编程区（结果 > 交叉点 > 原因）任意编程区 <Shift+Tab>
打开下拉列表，在功能框中选择一个指令

使用 <ALT+F2> 打开下拉列表，然后使用箭

头键滚动浏览下拉列表。 后，按下 
<Enter> 键确认选择。

原因或结果中的命令

框

<ALT+F2>
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使用键盘操作 CEM 区域 键盘快捷键

跳转到动作组的下一个元素处 动作组的元素 <ALT+F3>
跳转到动作组的上一个元素处 动作组的元素 <ALT+F6>
展开/折叠原因 任意 <Alt+F11>
展开/折叠结果 任意 <Alt+F12>
显示组态菜单（例如，对交叉点编程操作）交叉点 <F4>
插入“与”运算 原因或结果 <F9>
插入“或”运算 原因或结果 <F10>
插入空功能框 原因或结果 <F8>
插入赋值 原因或结果 <Shift+F7>
添加交叉点列 结果 <Shift+F8>

表格 5-7 GRAPH

使用键盘操作 GRAPH 块 键盘快捷键

向上翻页/向下翻页 导航视图、单步视

图、顺序视图、永

久指令

<向上翻页>/
<向下翻页>

在导航视图中浏览 导航视图 <上箭头>
<下箭头>

展开/折叠对象 导航视图 <+> 或 <右箭头>
<-> 或 <左箭头>

当选择步或转换时，可在单步视图和顺序视

图之间进行切换

导航视图 <回车键>

在导航视图和工作区域之间进行切换 导航视图、单步视

图、顺序视图、永

久指令

<ALT+F6>

转至程序段中的第一个元素 单步视图 <Home>
转至程序段中的 后一个元素 单步视图 <End>
切换到互锁 单步视图 <Ctrl+Home>
切换到转换 单步视图 <Ctrl+End>
在结构中浏览 顺序视图 箭头键

转至第一步 顺序视图 <Home> 或 
<Ctrl+Home>
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使用键盘操作 GRAPH 块 键盘快捷键

转至 后一步 顺序视图 <End> 或 <Ctrl+End>
打开分支 顺序视图 <Shift+F8>
关闭分支 顺序视图 <Shift+F9>
插入顺序结尾 顺序视图 <Shift+F7>
插入跳转 顺序视图 <Shift+F12>
插入步和转换条件 顺序视图 <F8>
删除元素 顺序视图 <Del>
转至第一个可编辑的元素 永久指令 <Home>
转至下一个可编辑的元素 永久指令 <Tab>
转至 后一个可编辑的元素 永久指令 <End>
转至上一个可编辑元素 永久指令 <Shift+Tab>
跳转到“动作”(Action) 单元格的起始处 动作 <Home>
跳转到“动作”(Action) 单元格的结束处 动作 <End>
插入新动作 动作 <回车键>

表格 5-8 SCL

使用键盘操作 SCL 块 键盘快捷键

浏览程序代码 行 箭头键

向右/向左一个字 行 <Ctrl+箭头键>
光标在行首位置 行 <Home>
光标在行末位置 行 <End>
光标在代码段的起始位置 行 <Ctrl+Home>
光标在代码段的结束位置 行 <Ctrl+End>
展开/折叠代码部分 在代码部分插入标

记

<Ctrl+Shift+Num+>
<Ctrl+Shift+Num->

展开/折叠所有代码部分 任意 <Ctrl+Shift+Num*>
<Ctrl+Shift+Num/>

展开块 块总览窗口、编程

窗口中的块

<Ctrl+Shift+Num+>

折叠块 块总览窗口、编程

窗口中的块

<Ctrl+Shift+Num->

程序编辑器

5.2 在程序编辑器中使用键盘

对 PLC 进行编程

9098 编程和操作手册, 11/2022



使用键盘操作 SCL 块 键盘快捷键

展开所有块 块总览窗口、编程

窗口

<Ctrl+Shift+Num*>

折叠所有块 块总览窗口、编程

窗口

<Ctrl+Shift+Num/>

行缩进 行 <Tab> 或
<Ctrl+R>

行减少缩进 行 <Shift+Tab> 或
<Ctrl+Shift+R>

自动格式化所选文本   <Ctrl+Shift+W>
展开/折叠参数列表 操作数 <Ctrl+Shift+空格键>
设置/删除书签 行 <Ctrl+Shift+M>
转至下一个书签   <Ctrl+Shift+6>
转至上一个书签   <Ctrl+Shift+5>
注释掉所选代码 行 <Ctrl+Shift+Y>
删除注释 行 <Ctrl+Shift+U>

5.3 扩大编程窗口

简介 
当显示所有的应用组件时，编程窗口相对较小。 如果程序代码很多，则您可能会发现必须

经常重新排列该工作区。 为避免此问题，您可以隐藏或 小化应用程序和程序编辑器的以

下组成部分的显示：

• 项目树

• 任务卡

• 块接口

• 收藏夹

• 注释

• 程序段
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说明

也可以使用任务卡、项目树和巡视窗口的“自动缩小”(Reduce automatically) 选项。 这些窗

口在不需要时将自动 小化。 
另请参见： 将工作区 大化和 小化

隐藏和显示项目树  
通过项目树可以访问项目的所有区域。 可以在创建程序时隐藏项目树，以获得更大的编辑

窗口区域。 
要显示和隐藏项目树，请按以下步骤操作：

1. 要隐藏项目树，在“视图”菜单中取消选择“项目树”(Project tree) 复选框，或在项目树标题
栏中单击“折叠”(Collapse)。

2. 要显示项目树，在“视图”(View) 菜单中选择“项目树”(Project tree)复选框，或在项目树标题
栏中单击“扩展”(Extend)。

打开和关闭任务卡

任务卡位于编程程序窗口的右侧边上。 
要打开或关闭任务卡，请按以下步骤操作：

1. 要关闭任务卡，在“视图”(View) 菜单中取消选择“任务卡”(Task card) 复选框，或在任务卡
标题栏中单击“折叠”(Collapse)。

2. 要打开任务卡，在“视图”(View) 菜单中选择“任务卡”(Task card) 复选框，或在任务卡标题
栏中单击“展开”(Expend)。

隐藏和显示块接口  
块接口显示在程序编辑器的上方区域。 编程期间，可以根据需要显示和隐藏块接口。

要显示和隐藏块接口，请按以下步骤操作：

1. 在接口下部的窗口拆分条中，单击上箭头或下箭头。

显示和隐藏收藏夹  
要显示或隐藏程序编辑器中的收藏夹，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器工具栏中单击“在编辑器中显示收藏内容”(Display favorites in the editor) 按钮。
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显示和隐藏注释    
可以在块中为块或各程序段输入注释。 这两类注释的显示和隐藏各不相同。

要显示或隐藏块注释，请按以下步骤操作：

1. 单击块标题行起始位置处的三角形。

要显示或隐藏程序段注释，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器工具栏中单击“启用/禁用程序段注释”(Network comments on/off) 。

说明

显示的注释随所用的编程语言不同而变化。 

打开和关闭程序段

某些编程语言使用程序段。 可以根据需要打开或关闭这些程序段。

要打开或关闭程序段，请按下列步骤操作： 
1. 如果要打开程序段，请单击程序段标题前的右箭头。 如果要关闭程序段，请单击程序段标题

前的下箭头。

要打开和关闭所有程序段，请执行如下操作：

1. 在程序编辑器工具栏中单击“打开所有程序段”(Open all networks) 或“关闭所有程序
段”(Close all networks)。

说明

程序段并非在每一种编程语言中使用。 

参见

程序编辑器概述 (页 9089)

5.4 设置助记符

可以使用德语或国际助记符对块进行编程。 首次打开 TIA Portal 时，国际助记符被设置为默

认值。 可以随时更改助记符。
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步骤  
要设置助记符，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
工作区中将显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“常规”(General) 组。

3. 在“常规设置”(General settings) 组中，选择要使用的助记符。
将更改所有块中的助记符。

5.5 显示符号地址和绝对地址

有以下选项可用于在程序编辑器中显示操作数：

• 符号表示法

在程序中显示符号操作数。如果将鼠标指针放在操作数上，将在工具提示中显示相应的

绝对地址。

• 绝对表示法

在程序中显示绝对地址。在工具提示中显示相应的符号操作数。

• 符号和绝对表示法

在程序中显示符号操作数和绝对地址。该设置仅影响使用 LAD、FBD、CEM、STL 和 
GRAPH 编程的块。

说明

请注意，如果在“动作”(Action) 列禁用选项“显示绝对操作数”(Display absolute 
operands)，则不显示 GRAPH 块的绝对操作数。

可统一设置项目内所有新块的操作数显示方式，也可以为各个块单独设置。

设置新块的操作数表示方式

要设置项目内所有新块的操作数表示方式，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
在工作区中，将显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中，选择组“PLC 编程 > 常规”(PLC programming > General)。
3. 从“操作数表示法”(Operand representation) 下拉列表中选择所需的表示方式。

在程序中为所有新块启用选定的表示方式。
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设置单个块的操作数表示方式

要改变操作数的表示法，请按下列步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开该块。

2. 在程序编辑器的工具栏中，单击“绝对/符号操作数”按钮。
每次单击该按钮，表示法和按钮上的符号将随之改变。

或者：

1. 在程序编辑器中打开该块。

2. 在程序编辑器的工具栏中，单击“绝对/符号操作数”按钮旁边的小箭头。
将显示一个下拉列表。

3. 从该下拉列表中选择所需的表示法。
按钮上的符号将随之改变。 

参见

操作数的基本知识 (页 105)

5.6 查找指令

可以在“指令”(Instructions) 任务卡中查找特定的指令，然后将其插入自己的程序。输入搜

索术语时请注意下列规则：

• 不区分大小写文本。

• 搜索功能会考虑搜索术语的各个部分。

• 不允许使用占位符，例如“*”和“?”。
• 如果指令名称包含下划线，即使用户不输入下划线，也能找到指令。

• 在搜索时会考虑“名称”(Name) 和“说明”(Description) 列中的文本。 

要求

• 块已经打开。

• “指令”(Instructions) 任务卡已打开。
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步骤

要在“指令”(Instructions) 任务卡中搜索特定的指令，请按以下步骤操作：

1. 如果要从某个点开始搜索，请选择搜索的起点。如果不选择起点，搜索将从任务卡的顶部或
底部开始，具体取决于所选的搜索类型。

2. 在任务卡工具栏的文本框中输入搜索术语。 
3. 如果要从上向下搜索任务卡，请单击“向下搜索”(Search down)。
4. 如果要从下向上搜索任务卡，请单击“向上搜索”(Search up)。

所找到的第一个与搜索术语匹配的条目作为结果显示。如果要继续搜索，请再次单击“向下
搜索”(Search down) 或“向上搜索”(Search up)。如果找不到匹配的条目，将会收到相应的消
息。

参见

程序编辑器概述 (页 9089)

5.7 编辑块中的多语言项目文本

简介

块中包含有以下可翻译的项目文本：

• 块和程序段的标题

• 有关块和程序段的注释信息

• 块接口中的注释信息

• 所用操作数的注释信息

• 任意定义的注释信息

要将这些文本翻译为其他语言，需将目标语言激活为项目语言。有关激活项目语言的更多信

息，请参见“AUTOHOTSPOT”。
请注意，即使翻译后，文本的长度也不得超过 32767 个 Unicode 字符。

要求

• 激活有多个项目语言。 
• 块已打开，且包含至少一条可翻译的项目文本信息。

• 块未设置专有技术保护。
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操作步骤

要将某条文本信息翻译为所有项目语言，请按以下步骤操作：

1. 在打开的块中，选择所需的元素。下表简要列出了选择选项。

选择的元素 显示的项目文本信息

“块标题”窗格 选择“块标题”窗格时，可编辑以下项目文本信息：

• 块和程序段的标题

• 有关块和程序段的注释信息

• 块中任何位置处任意定义的注释信息

• 块接口中的注释信息 
对于多重实例和参数实例，仅显示基于特定实例进行更改的注释信

息。这些注释信息并未灰显，可轻松识别。在相关的函数块中，只

能选择和编辑已灰显的注释信息。 
程序段窗格 选择一个或多个程序段窗格时，可编辑以下项目文本信息：

• 所选程序段的标题与注释信息

• 程序段中任意定义的注释信息

语言元素 选择一个或多个语言元素（如 LAD/FBD 中的功能框）或在 STL/SCL 中
选择部分程序代码时，可编辑以下项目文本信息：

• 所用操作数的注释信息，包括 PLC 全局变量

• - 在块调用中：块参数的注释信息，这些块参数使用实参进行初始

化

• 语言元素任意定义的注释信息

步或转换条件 在 GRAPH 块中选择一个步或转换条件时，可编辑以下项目文本信息：

• 步名称

• 转换条件名称

2. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 打开“文本”(Texts) 选项卡。
“文本”选项卡中的文本信息将显示为激活的项目语言以及相应的翻译文本（如果有）。

4. 在“文本”选项卡中，可直接在表格中对这些翻译文本进行编辑。

5. 要使用外部编辑器编辑翻译文本，可使用“导出/导入项目文本”(Export/Import project texts) 
按钮，将所显示的文本信息导出为 OOXML 格式。
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说明

在全局“项目文本”(Project texts) 表中，编辑所有项目文本信息，

在全局“项目文本”(Project texts) 表中，也可以编辑该项目文本的翻译信息。该表格位于项

目树下的“语言和资源 > 项目文本”(Languages & Resources > Project texts) 中。其中包含整

个项目中所有可翻译的文本信息。

有关文本翻译的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

5.8 使用指令版本

5.8.1 有关指令版本的基本信息

简介

在系统库中，将对用于编写用户程序的指令进行管理。如果由于更新安装了新版本的系统库，

则也可能安装该系统库的新版本指令。 
如果一个指令存在多个版本，则将显示“指令”(Instructions) 任务卡中该指令之后的一个下

拉列表中。如果这些指令版本未显示，则可通过列标题的快捷菜单重新显示。在下拉列表中，

选择程序中需使用的指令版本。如果未选择任何版本，则会使用 新版本。 

说明

请注意以下事项：

• 只能在同一设备中一直使用相同版本的指令。

• 如果专有技术保护块中所用指令的版本与项目中设置的版本不同，且该指令各版本的接口都
相同，则编译该受保护块时无需提供密码。但再次打开该专有技术保护块时，需要更新对该
指令的调用。相应的调用将标记为红色。编译整个程序后，该调用将由系统自动更新。 

• 如果更改了指令版本，而其它指令依赖于该指令，则相关指令的版本也会发生改变。

• 如果选择了无法在所用 CPU 上执行的指令版本，则该指令会变灰。表示 CPU 无法执行该指令
的这一版本。

• 已打开块中不支持的指令版本将标记为星号。必要时，可选择该指令的其它版本。

• 项目树中的系统块在其属性中显示块版本号，此版本号不必与任务卡中相关指令的指令版本
号一致。

• 如果更改任务卡中指令的版本，那么在更新其块版本号之前，必须编译项目树中相关的系统
块。 
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版本变化

新版本可能是主版本或次版本。新版本（如版本 2.0 或 3.0）包含更多重要更改。因此，新

的主版本可能导致块接口更改。新次版本（如版本 1.3 或 1.4）包含较少的错误更改或修

正。 

使用指令版本

可以决定在设备中使用哪个指令版本。如果选择使用另一个版本的指令，将在程序中所有用

到该指令的位置指定此新版本。在程序中会用红色框标识这些指令。之后，必须将程序下载

到设备中才能使用新的指令版本。 
如果使用更高版本的 TIA Portal 打开项目，则可将项目和“指令”(Instructions) 任务卡中的

指令升级为 TIA Portal 的新版本。某些指令的新版本随即可用。但用户程序中所用的旧版本

不会自动升级。要在用户程序中使用新的指令版本，则对用户程序进行显式更新。 

参见

升级项目和指令 (页 9107)
更新当前 PLC 中的程序 (页 9108)

5.8.2 升级项目和指令

通过一步操作，可将项目和指令的版本升级为 TIA Portal 的较高版本。但该操作不会更新用

户程序。

说明

不支持向下兼容性

使用 TIA Portal 新版本保存的项目，由于功能新增，不支持与旧版本向下兼容。升级时，

新项目将保存在当前项目版本中。原始项目不会被覆盖，仍可以使用兼容的 TIA Portal 旧版

本进行编辑。

操作步骤

要升级项目和指令，请按以下步骤操作：

1. 打开代码块。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。
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3. 在工具栏中，单击“升级项目和指令”(Upgrade project and instructions)。
“项目兼容性”(Project compatibility) 对话框随即打开。

4. 单击“确定”(OK) 继续升级。

结果

项目和指令均已升级。“升级项目和指令”(Upgrade project and instructions) 按钮不可用，

该功能无法再执行。 
之后，即可升级用户程序，以使用新的指令版本。

参见

有关指令版本的基本信息 (页 9106)
更新当前 PLC 中的程序 (页 9108)

5.8.3 更新当前 PLC 中的程序

如果项目中使用新的指令版本，则可对 PLC 中的用户程序进行更新，从而可使用新的指令版

本。如，在将项目升级为 TIA Portal 新版本后。请注意，升级后，必须对用户程序进行编译。

操作步骤

要更新当前 PLC 中的用户程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，右键单击待更新用户程序所在的 PLC。 
2. 在快捷菜单中，选择“更新程序”(Update program) 命令。 
“更新当前 CPU 中的程序”(Update program in the current CPU) 对话框随即打开。

3. 单击“确定”(OK) 进行更新。

4. 编译用户程序，完成升级。

或者：

1. 打开代码块。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

3. 单击“更新当前 PLC 中的程序”(Update program in the current PLC)。 
“更新当前 CPU 中的程序”(Update program in the current CPU) 对话框随即打开。

4. 单击“确定”(OK) 进行更新。

5. 编译用户程序，完成升级。
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参见

有关指令版本的基本信息 (页 9106)
升级项目和指令 (页 9107)

5.9 使用指令配置文件

5.9.1 指令配置文件的基本知识

简介 
TIA Portal 提供了大量指令，可用于编写用户程序。 但用户可以过滤掉不想使用的特定指令。 
为此可以创建指令配置文件，在其中可明确指定将要列示在“指令”(Instructions) 任务卡中

的指令。 尽管可在项目中创建多个指令配置文件，但是任意时间只能激活一个配置文件。 可
以通过共享库与其他用户交换指令配置文件。

说明

请注意以下事项：

• 如果使用块中活动配置文件不允许的指令则会触发输出块编译错误。 如果将块从库拖放到程
序中，则可能触发这种情况。

• 当前所安装产品中不支持的配置文件指令，将在下一次编辑时从配置文件中删除。 如果将该
配置文件传输到所安装的产品支持该配置文件的工程组态系统中，这些指令将重新包含在该
配置文件中，但将禁用。 可根据需要随时启用这些指令。

• 如果要对活动的配置文件进行更改,则必须重新编译项目中的各个块。 在禁用或删除活动的配
置文件或启用配置文件时，也必须执行该操作。

参见

新建指令配置文件 (页 9110)
打开并编辑指令配置文件。 (页 9111)
激活和禁用指令配置文件 (页 9112)
删除指令配置文件 (页 9113)
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5.9.2 新建指令配置文件

要求

在项目导航中打开“公共数据 > 指令配置文件”(Common data > Instruction profiles) 文件夹。

步骤

按以下操作新建指令配置文件：

1. 双击“添加新配置文件”(Add new profile) 命令。
指令配置文件编辑器将打开并显示新的指令配置文件。 新指令配置文件中，所有指令都已激活。

2. 编辑新指令配置文件以适应您的要求。

必要时，还可以重命名新指令配置文件。 为此，请按以下步骤操作：

1. 右键单击新指令配置文件。

2. 在快捷菜单中选择“重命名”(Rename) 命令。

3. 输入新指令配置文件的名称。 

说明

创建的第一个指令配置文件将作为活动配置文件。 在这种情况下，将编译项目中的所有块。 
如果已存在其它指令配置文件，那么必须明确激活新的配置文件，以将其用作活动配置文件。 
可以通过项目导航中的配置文件图标来确定活动配置文件。

参见

指令配置文件的基本知识 (页 9109)
打开并编辑指令配置文件。 (页 9111)
激活和禁用指令配置文件 (页 9112)
删除指令配置文件 (页 9113)
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5.9.3 打开并编辑指令配置文件。

打开指令配置文件之后，可以按照以下操作进行编辑： 
• 激活和禁用指令

可以明确指定允许在指令配置文件中使用的指令。

说明

请注意，某些指令之间存在关联性。 因此，可以通过一个操作激活或禁用多条指令。 复
选框图标表示禁用指令的文件夹。

• 激活和禁用指令版本

某些指令有多个版本。 可以明确指定允许在指令配置文件中使用的指令版本。

• 块重新编号

系统中表示内部函数块 (FB) 或函数 (FC) 的指令已由系统分配了一个特定的块编号。 可
以使用自己的块编号来替代该块编号。 在一个版本中，某些指令会多次实施。 这种指令

中的块编号只能针对特定的实施进行更改。 

说明

如果指令配置文件中的指令用于程序，且特定块编号已由不同的块使用，那么指令的指

定块编号将由未使用的块编号代替。 

要求

在项目导航中打开“公共数据 > 指令配置文件”(Common data > Instruction profiles) 文件夹。

打开指令配置文件

按以下操作来打开指令配置文件：

1. 双击待编辑的指令配置文件。
指令配置文件将在指令配置文件编辑器中打开。

编辑指令配置文件

按以下步骤操作，在指令配置文件编辑器中编辑指令配置文件：

1. 从“设备系列”(Device family) 下拉列表框中，选择待编辑的设备。

2. 从“语言”(Language) 下拉列表框中选择想要编辑指令配置文件的程序语言。

3. 在指令配置文件中禁用想要排除的指令或指令版本。 可以通过一个禁用文件夹来禁用所有的
子指令。
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4. 在指令配置文件中激活想要使用的指令或指令版本。

5. 可以分配自己的块编号。

说明

可以为 S7-1200/1500 系列 CPU 分配的块编号高达 65535。 对于 S7300/400 系列 CPU 的
编码范围限值，请参见相应的 CPU 手册。

说明

更改活动的配置文件时，需要对项目中的所有块进行编译。

参见

指令配置文件的基本知识 (页 9109)
新建指令配置文件 (页 9110)
激活和禁用指令配置文件 (页 9112)
删除指令配置文件 (页 9113)
有关指令版本的基本信息 (页 9106)

5.9.4 激活和禁用指令配置文件

首先需要激活指令配置文件以包含对其指令的过滤。 始终可以禁用指令配置文件来将指令

任务卡复位为默认指令范围。

说明

项目中的所有块都需要进行编译。

要求

在项目导航中打开“公共数据 > 指令配置文件”(Common data > Instruction profiles) 文件夹。

激活指令配置文件   
按以下操作来激活指令配置文件：

1. 右键单击待激活的指令配置文件。

2. 在快捷菜单中，选择命令“激活配置文件”(Activate profile)。
所选指令配置文件现已激活。 现在，只能根据此配置文件的设置来使用指令。
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禁用指令配置文件 
按以下操作来禁用指令配置文件：

1. 右键单击待禁用的指令配置文件。

2. 在快捷菜单中，选择命令“禁用配置文件”(Activate profile)。
指令配置文件均未激活，“指令”(Instructions) 任务卡再次显示所有可用指令。

参见

指令配置文件的基本知识 (页 9109)
新建指令配置文件 (页 9110)
打开并编辑指令配置文件。 (页 9111)
删除指令配置文件 (页 9113)

5.9.5 删除指令配置文件

要求

在项目树中打开“公共数据 > 指令配置文件”(Common data > Instruction profiles) 文件夹。

步骤

按以下操作来删除指令配置文件：

1. 右键单击待删除的指令配置文件。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

说明

删除活动的配置文件时，需要对项目中的所有块进行编译。

结果

所选指令配置文件即被删除。 如果删除了活动指令配置文件，则没有其它活动配置文件可

用，且“指令”(Instructions) 任务卡将再次显示所有可用指令。 
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参见

指令配置文件的基本知识 (页 9109)
新建指令配置文件 (页 9110)
打开并编辑指令配置文件。 (页 9111)
激活和禁用指令配置文件 (页 9112)

5.10 使用自动完成

5.10.1 自动完成的基本知识

功能   
在程序编辑器的程序窗口中可以使用自动填充功能，以便在编程期间轻松访问变量或指令。 
自动填充功能意味着在对话框中显示与环境相关的列表，可以从其中选择所需的变更或指令。

参见

在图形编辑语言中使用自动完成 (页 9114)
在文本编程语言中使用自动完成 (页 9115)

5.10.2 在图形编辑语言中使用自动完成

使用自动填充功能插入变量

要使用自动填充功能在图形编程语言中插入变量，请按以下步骤操作：

1. 选择要为其分配变量的指令操作数。
将打开操作数的输入域。自动填充按钮将显示在输入域旁。

2. 可以单击自动填充按钮，也可以使用快捷键 <Ctrl+l>。
将打开自动填充功能。只适用于在特定环境下操作数可使用的局部和全局变量、数据块和多
重背景。随时按 <Esc> 可以退出自动填充功能。
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3. 从列表中选择所需变量。必要时，还可以对列表进行筛选：

– 例如，输入要插入的变量或指令名称的前几个字母。根据输入的每个字母对自动填充

功能进一步过滤。如果不存在以输入的字母开头的变量或指令，则自动填充保持上一

次的匹配结果。 
– 输入 # 可通过块接口访问本地变量。

– 全局变量：

- 不使用命名空间：输入 " 可访问全局变量。

- 使用命名空间：输入 _. (<下划线><点>) 访问全局变量。

   另请参见：“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”
– 输入 %，访问绝对地址。

如果变量为一个结构化变量、数据块或多重背景，则该行的末尾处会显示一个箭头。单击该
箭头，可显示下一级元素。通过这种方式可以浏览到 后一级。如果可以使用结构作为操作
数的数据类型，则可以从列表中选择“无”(None)。这样，将整个结构作为变量分配给操作数。
使用 <Backspace> 键可以返回至上一级。

4. 单击 <Return> 键，应用该变量。

参见

自动完成的基本知识 (页 9114)
在文本编程语言中使用自动完成 (页 9115)

5.10.3 在文本编程语言中使用自动完成

使用自动填充功能插入变量和指令

要使用自动填充功能在文本编程语言中插入变量和指令，请按以下步骤操作：

1. 输入要插入的变量或指令的名称的前几个字母。 必要时，可以直接筛选变量类型：

– 输入 # 可通过块接口访问本地变量。

– 输入 " 可访问全局变量。

– 输入 %，访问绝对地址。

将打开自动填充功能。 它只包含那些在当前位置可以使用的局部和全局变量、数据块、多重
背景和指令。 随时按 <Esc> 可以退出自动填充功能。 

2. 输入要插入的变量或指令的名称的多个字母。 可以使用 <Enter> 或 <Tab> 应用变量或指令并
关闭自动填充功能。
根据输入的每个字母对自动填充功能进一步过滤。 如果没有以所输入字母开头的变量或指令，
则将自动填写仅包含上一次的匹配结果。 
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3. 从列表中选择所需变量或指令。
如果变量是结构化变量、数据块或多重背景，首先将从自动填充功能中选择变量、数据块或
多重背景，然后使用 <Enter> 键应用选择。 要选择该结构中的其它元素、数据块或多重背景，
则需输入一个句点。 将重新打开自动填充功能，以便选择下一个元素了。

4. 单击 <回车键> 键，应用该变量。

参见

自动完成的基本知识 (页 9114)
在图形编辑语言中使用自动完成 (页 9114)

5.11 PLC 编程的常规设置

5.11.1 常规设置概述

概述

下表给出了用户可进行的常规设置：

组 设置 说明

视图 操作数表示法 (LAD/FBD/STL/
GRAPH)

程序编辑器中操作数的表示方式。

可选择以下方式：

• 符号和绝对表示法

• 符号表示法

• 绝对表示法

变量信息 (LAD/FBD/STL/GRAPH) 在程序编辑器中显示所用变量的更

多信息。选择“具有层级注释的变

量信息”(Tag information with 
hierarchical comments) 选项时，

还将显示结构化变量的更高结构层

次的注释。

变量信息的位置 (LAD/FBD) 指定变量信息的显示位置。变量信

息可统一显示在一个 LAD/FBD 程序

段下方，也可直接显示在相应操作

数处。

使用程序段注释信息 (LAD/FBD/STL) 显示程序段的注释信息。
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组 设置 说明

编译 接口更新时删除实参 如果删除被调用块中的相关形参，

在运行“更新块调用”功能或编译

块时将删除实参。
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组 设置 说明

新块的默认设置 对代码块进行 IEC 检查 根据 IEC 规则测试比较运算和算术运

算中的操作数的兼容性。对于不兼

容的操作数，需要进行显式转换。

另请参见“有效数据类型概述 
(页 253)”

为新数据块设置“DB 可从 OPC UA 访
问”(DB Accessible from OPC UA)

选中该复选框时，新全局数据块的

属性将设置为“DB 可从 OPC UA 访
问”(DB Accessible from OPC UA)。
这样，该数据块可作为完整的对象

从 OPC UA 进行访问。之后，可为 
OPC UA 分别发布或锁定该数据块的

各个变量。

另请参见“AUTOHOTSPOT”
为新数据块设置“DB 可从 WebAPI 访
问”(DB Accessible from WebAPI)

选中该复选框时，新全局数据块的

属性将设置为“DB 从 Web API 可访

问”(DB accessible from Web API)。
这样，该数据模型将作为一个整体

对象通过 Web 服务器进行访问。之

后，该数据块中的各变量可分别发

布或锁定。

将访问类型为“标准”的背景数据

块元素设置为具有保持性。

选中该复选框后，将为新创建的变

量设置“保持”(Retain) 属性。该设

置会影响以下类型的数据块：

• S7-1200/S7-1500：不带优化访

问功能的背景数据块 – 该设置将

影响所有数据块变量。

• S7-1200/S7-1500：带有优化访

问功能的背景数据块 – 该设置将

影响属性为“保持性：IDB 中的

设置”(Retentivity: set in IDB) 的
所有变量。

 
注

对于其它类型的数据块，无法为保

持性设置指定默认值。

• S7-300/S7-400：系统默认，背

景数据块和全局数据块中的变量
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组 设置 说明

具有保持性。如果更改了保持设

置，则该更改将影响该块中的所

有变量。

• S7-1200/S7-1500：系统默认，

带有优化访问功能的背景数据块

中的变量不具有保持性。用户可

为每个变量单独设置保持性。

另请参见

设置保持性 (页 9309)
附加设置 自动设置程序段标题 根据程序段中写入的第一条指令中

输出参数的注释，设置程序段的标

题。

另请参见“插入程序段标题 
(页 9411)”

显示自动完成列表 将显示自动完成列表。

助记符 运算和操作数的德语或国际标志

下载而不重新初始化 存储器预留区域 定义易失性存储器中可用于接口扩

展的预留区域的大小。

另请参见“下载 S7-1200/1500 的
块 (页 9903)”

块接口 / 数据块元素 将新元素和 ARRAY 数据块元素设置

为“从 HMI/OPC UA/Web API 可访

问”。

在块接口和数据块中，为新变量启

用“从 HMI/OPC UA/Web API 可访

问”选项。此选项尤其适用于处理 
ARRAY 数据块中大量数据的情况。

另请参见“数据块编程的基本原理 
(页 9293)”

将新元素和 ARRAY 数据块元素设置

为“从 HMI/OPC UA/Web API 可
写”。

选中该复选框时，块接口和数据块

中的新元素属性将设置为“从 
HMI/OPC UA/Web API 可写”。此选

项尤其适用于处理 ARRAY 数据块中

大量数据的情况。

另请参见“数据块编程的基本原理 
(页 9293)”

程序编辑器
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参见

块接口概述 (页 9233)
更改设置 (页 9120)
可用的 PLC 变量地址和数据类型 (页 9345)
块访问的基本知识 (页 63)
激活或取消激活 IEC 检查 (页 574)
使用自动完成 (页 9114)

5.11.2 更改设置

步骤

要更改设置，请执行如下操作：

1. 在“选项”菜单中，选择“设置”命令。
将在工作区中显示“设置”窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”组。

3. 更改设置。

结果

可直接装载设置更改，无需显式保存。

参见

常规设置概述 (页 9116)

程序编辑器
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5.12 排除程序中的语法错误

5.12.1 语法错误

语法错误  
下面是几个语法错误举例：

• 丢失了间隔符或使用的间隔符太多

• 关键字拼写不正确

• 跳转标签拼写/注释不正确

• 与助记符设置不匹配的注释（例如，“I2.3”而不是“E2.3”）
• 使用关键字作为操作数

语法错误的标识

语法错误以红色标出。

这样可一眼看出不正确的输入，直接一个一个地查找，并排除错误。 在巡视窗口中的“信

息”选项卡中有一个语法错误列表 ，包括错误消息。 

参见

查找程序中的语法错误 (页 9121)

5.12.2 查找程序中的语法错误

步骤   
要查找程序中的语法错误，请按以下步骤操作：

1. 在程序中选择要查找错误的位置。

2. 单击工具栏上的“转到下一个错误”。
所选位置后的第一个错误将作标记。

可以使用工具栏上的“转到下一个错误”和“转到上一个错误”查找和更正块中的所有错误。

程序编辑器
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或者：

1. 在巡视窗口中使用“信息” >“语法”打开错误列表。
所有语法错误都在该表格中列出，并带有错误的简短描述。

2. 如果存在错误，则单击错误文本旁的蓝色问号可获得有关解决该问题的信息。

3. 双击要更正的错误。
相应的错误将高亮显示。

参见

语法错误 (页 9121)

5.13 更改编程语言

5.13.1 更改编程语言的规则

规则

如果要更改块的编程语言，请遵守以下规则：

• 所有 CPU 系列：

– 只能更改整个块的编程语言。 不能更改单个程序段的编程语言。

– 不能更改以编程语言 SCL 或 GRAPH 编程的块。 但对于 GRAPH 块，可以更改 LAD 和 
FBD 作为程序段语言。

• S7-300/400： 
– 只能在编程语言 LAD、FBA 和 STL 之间切换。

– 可以使用其它编程语言在块内创建程序段，然后将其复制到所需的块中。

– 如果无法更改块的个别程序段的语言，这些程序段将以其原来的语言显示。

• S7-1200/1500： 
– 可以在编程语言 LAD 和 FBD 间切换。

• S7-1500：
– 可以在 LAD 和 FBD 块中创建 STL 程序段。 但是，无法在 STL 和 LAD/FBD 之间复制程

序段。

程序编辑器
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5.13.2 更改编程语言

步骤 
要更改编程语言，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中右键单击该块。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”命令。
将打开包含块属性的对话框。

3. 在区域导航中选择“常规”条目。

4. 在“语言”下拉列表中选择新的编程语言。

5. 单击“确定”确认选择。

参见

更改编程语言的规则 (页 9122)

程序编辑器
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使用软件单元 (S7-1500) 6
6.1 软件单元简介 (S7-1500)

使用软件单元进行编程

通过软件单元，可将用户程序细分为各个的程序部件，分别进行编辑和下载。为此，项目树

中需包含有“软件单元”(Software units) 文件夹，在此创建和编程用户自定义的软件单元。 
下图显示了项目树中的“软件单元”(Software Units) 文件夹。

各软件单元中都使用虚线形式的括号括起，并包含以下主要元素：

• 关系：通过关系表，可设置从当前软件单元对以下对象的访问方式：

– 其它软件单元（存在关联关系）中已发布的块、PLC 数据类型和 PLC 变量表。  
– 软件单元之外的全局数据块

– 工艺对象 
• “程序块”(Program blocks) 文件夹：在该文件夹中，可创建各种程序块（组织块、函数块、

函数、数据块）。

• “外部源”(External sources) 文件夹：将外部 SCL 源程序导入该文件夹，生成相应块或 PLC 
数据类型。 

• “PLC 变量”(PLC tags) 文件夹：在该文件夹中，可创建 PLC 变量表、PLC 变量和常用常量。

• “PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹：在该文件夹中，可创建 PLC 数据类型。

对 PLC 进行编程
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• PLC 监控和报警：可打开报警和监控编辑器。

• PLC 报警文本列表：可打开文本列表编辑器。

如果是已发布的程序元素，则虚线上会显示一个小的绿色/白色方块。

说明

使用软件单元时，需注意以下信息：

• 软件单元可与所有型号的 S7-1500 CPU（固件版本 V2.6 或更高版本）一同使用。

• 每个 CPU 多可使用 255 个软件单元。

• 如果支持软件单元的设备已创建有一个在线备份，则不支持软件单元的设备无法使用该备份。

• 程序消息中包含所有块的信息，而与这些块是否在软件单元中创建无关。

• 在监控表和强制表中，可访问所有 PLC 数据，而无需考虑这些数据的位置或发布状态。 
• 软件单元中的数据块和变量也将显示在设备代理中，因此可以导入和导出。数据的导入和导

出与这些块是否已发布无关。

程序结构

无论是将现有程序拆分为多个软件单元，或是启动新项目，都应该在开始时对程序结构进行

规划。基于以下规则，可将用户程序拆分为多个软件单元。例如：

• 功能单元和工艺单元

在软件单元中，可创建多个功能单元或工艺单元，用户可对这些单元进行编辑和单独加

载。如果现有程序中的这些块已分为多个组，则这些组也可分为不同功能的软件单元。

• 指定的更改频率

此外，也可按照程序段中指定的更改频率对程序进行拆分。如需创建相互独立加载的单

元，应按照不同的更改时间间隔为各程序段创建自己的软件单元。在一个软件单元中，可

创建具有基本功能且几乎无需更改的块，也可包含其它软件单元中用于调试目的而经常

需要更改的块。与此同时，程序拆分也可用于故障排除。

• 编辑器

基于编辑器进行程序拆分，可显著减少协调所需工作量。要进一步优化项目成员之间的

相互协作，可在多用户工程组态中使用软件单元。 
• 尽可能封装软件单元

为了确保软件单元可独立编辑与加载，各软件单元间不应存在交叉关系。为此，仅在确

实需要时，才使用已发布的程序元素和关系。因此，请尽可能地封装各软件单元。

在进行程序拆分时，可混合使用不同的标准，也可创建用户的标准。但需将软件单元封装标

准作为主要标准，以充分利用软件单元的优势。 
另请参见

“带有软件单元的程序结构 (页 9137)”

使用软件单元 (S7-1500)
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“应用示例：使用软件单元将 PLC 程序划分为多个模块 (页 9167)”

软件单元中的命名空间

在软件单元中，可以将命名空间分配给程序元素，例如块。命名空间和程序元素的名称组合

在一起生成一个唯一的名称，用于在 CPU 内标识相应的程序元素。这样，位于不同命名空

间内的不同程序元素可使用相同的名称。 
另请参见“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

使用软件单元进行 Team Engineering
使用软件单元构建 PLC 程序可以简化多用户操作时程序的创建和调试。结构化模块可以划分

为不同的责任区。对不同软件单元的更改可以分别下载到 PLC 上。TIA Portal 可确保其他用

户所做的更改不会被覆盖。在大多数情况下，使用软件单元时无需通过 PLC 进行程序同步。

因此，可加快 PLC 的下载过程。请注意，下载软件单元时的有关要求。

如果多名用户对同一个软件单元中的块进行了更改，则可在加载时进行数据同步。

更多信息，请参见以下章节：

• “Team Engineering 的使用概述”

• “Multiuser Commissioning 简介”

• “下载软件单元 (页 9162)”

说明

同步软件单元

执行“同步 PLC”(Synchronize PLC) 时，与该软件单元相关的关系和属性（如，名称和作者）

无法自动同步。

这将导致在下载到设备和从设备中下载时，某个用户已更改的关系和属性被旧版本覆盖。

因此，软件单元属性和关系的更改只能在主项目中执行。 
另请参见“执行 PLC 同步操作的规则”

数据访问

要访问其它软件单元中的函数块、函数、全局数据块、PLC 变量表和 PLC 数据类型，则需先

对这些程序元素进行发布，而且相应软件单元间需存在关系。但组织块不适用，组织块只能

在所定义的软件单元中访问。 
在软件单元外创建的程序段，无法访问软件单元内创建的程序段。 

使用软件单元 (S7-1500)
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软件单元内编写的块也无法访问软件单元外的其它块；但是，可专门指定某个软件单元访问

软件单元之外的数据块和工艺对象。 
下图显示了从程序中到软件单元外的数据访问：

使用软件单元 (S7-1500)
6.1 软件单元简介 (S7-1500)
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说明

限制条件

有关软件单元的限制条件，请参见“自述文件”：

另请参见“AUTOHOTSPOT”

参见

在软件单元中创建 PLC 程序 (页 9129)
使用外部源文件 (页 9205)

6.2 在软件单元中创建 PLC 程序 (S7-1500)
在软件单元中创建程序时，同样采用常规编程机制。在程序编辑器中，以常规操作方式创建

用户程序。此时，可使用与软件单元之外相同的功能。如，“指令”(Instructions) 任务卡中

的拖放指令以及输入数据类型与操作数名称时的自动填充功能。 
在软件单元内进行编程时，需注意以下事项：

编程语言

在软件单元中，可使用以下编程语言： 
• LAD
• FBD
• CEM
• SCL
• GRAPH
• ProDiag

使用软件单元 (S7-1500)
6.2 在软件单元中创建 PLC 程序 (S7-1500)
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符号化编程

在软件单元内，仅支持符号化编程方式。具体而言，这表示：

• 该软件单元的所有程序块均选择“优化块访问”(Optimized block access) 属性，且无法禁

用。即，将软件单元之外的块移动到软件单元中时，需启用该属性。因此，请勿执行带

有需绝对寻址参数的指令，如“PUT”或“GET”。
• 除了组织块 (OB) 之外，其它所有块均为系统自动编号。自动分配的块编号在系统中不显

示，但可在块属性中查看。

• 块接口中，不支持参数类型“TIMER”、“COUNTER”、“BLOCK_FB”和“BLOCK_FC”。
• PLC 变量表中，不支持位存储器、“Timer”函数和“Counter”函数。此时，可使用 IEC 定时

器和计数器。

• 无法使用系统和时钟位存储器。对此，可从西门子工业在线支持网站中下载现有功能进

行替代。 
另请参见“https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109479728 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109479728)”

软件单元的名称

软件单元的名称需遵循以下规则：

• 允许使用的字符为所有字母数字字符和下划线。

• 多支持 125 个字符。

• 软件单元的名称在整个 CPU 范围内需唯一，且 CPU 中不得包含同名的块。

程序元素的名称

软件单元内的程序代码包含在整个用户程序中。因此，在没有使用命名空间时，块名称必需

在整个 CPU 内唯一。但可使用命名空间，对用户程序进行进一步细分。即，名称在一个 CPU 
中可重复出现，但在命名空间中需唯一。

另请参见“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

ProDiag
每个软件单元都包含有自己的 ProDiag 概览编辑器，可通过项目树中的“PLC 监控与报警”(PLC 
supervisions & alarms) 条目打开。在该编辑器中，可添加各种软件单元监控。在一个软件

单元中创建的监控不会显示在其它软件单元中；而 ProDiag 概览编辑器位于软件单元之外，

因此可显示所有 PLC 监控（含软件单元中的监控）。 

使用软件单元 (S7-1500)
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所创建的监控可导出到 Excel 电子表格中，之后再导回 TIA Portal 中。在软件单元的 ProDiag 
概览编辑器中导出时，只能导出该软件单元的监控。要从 PLC 中导出所有监控数据，则需在

软件单元之外的 ProDiag 概览编辑器中启动导出过程。该 Excel 电子表格中将包含一个附加列，

用于指定包含有监控的软件单元。  
在软件单元中操作 ProDiag 时，请注意以下特别事项：

• 特定监控文本中引用的用户自定义文本列表可存储在任何软件单元中，但不能存储在软

件单元之外。 
• 每个软件单元都带有一个自己的 ProDiag OB，并对其指定一个 >=250 的编号。

• ProDiag FB 的全局变量监控只能监控同一个软件单元中的操作数。

• ProDiag FB 仅包含引用同一个软件单元中参数的块监控。

• ProDiag FB 无法发布。因此，无法从其它软件单元中进行访问。

• 仅在 ProDiag FB 所处的软件单元内进行写访问时，才支持 ProDiag FB 的全局监控和调用

的初始值采集。

另请参见 
• “显示 ProDiag 监控 (页 10324)”
• “导出/导入 ProDiag 监控和 ProDiag 函数块的属性 (页 10338)”

PLC 报警文本列表

在项目树中，每个软件单元都有一个“PLC 报警文本列表”(PLC alarm text lists) 条目。即，每

个软件单元均可创建相应的文本列表。PLC 报警文本列表无法发布，因而可访问其它软件单

元中已声明的 PLC 变量，

要创建或删除文本列表，则需打开相应软件单元或 CPU 的文本列表编辑器。文本列表的名

称在 CPU 内必须保持唯一。 

系统函数或系统函数块

使用系统中作为函数或函数块的指令时，将在软件单元之外的“系统块”(System blocks) 文
件夹中创建这些系统函数或系统函数块；而系统函数块中数据块的单实例则与之不同，在相

应软件单元的“系统块”(System blocks) 文件夹中创建且状态为“未发布”。如果需要移动

该数据块并进行访问，则需将访问方式更改为“已发布”(Published) 并创建与相应软件单元

的关系。

软件单元之外的系统块无法移动到软件单元中。

使用软件单元 (S7-1500)
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系统常量

系统常量是唯一贯穿 CPU 的全局常量，它们是必需常量且由系统自动创建。例如，系统常

量可用于寻址和标识硬件对象。不同类型的系统常量存储在不同的 PLC 变量表中：

• 创建组织块时会自动生成一些系统常量，这些常量位于软件单元的标准变量表中。如果

这些常量与其它软件单元相关且已发布标准变量表，则可供这些软件单元进行访问。

如果更改软件单元中的系统常量值，则下一次加载时必须加载所有相关软件单元，以确

保在线程序的一致性。

• 将模块或子模块插入项目时，会自动生成一些系统常量。这些常量位于软件单元外的标

准变量表中，可供所有软件单元进行访问。

如果更改软件单元外标准变量表中的系统常量值，则下一次加载时必须加载整个 CPU，以

确保在线程序的一致性。

比较软件单元

软件单元支持离线/在线比较和离线/离线比较。比较的执行过程与 PLC 的比较相同。

另请参见“比较软件单元 (页 9951)”

通过 HMI 和 OPC UA 进行访问

使用软件单元不会更改变量通过 HMI 或 OPC UA 的访问方式。这些选项仍在本地变量的块接

口中或全局变量的 PLC 变量中定义。 
系统在 OPC UA 客户端接口处生成的组态数据块（“<客户端接口名称_Configuration>”），通

常在软件单元外生成。如需访问，则可创建一个与这些客户端接口的关系。为此，可使用“软

件单元之外的数据块”(Data block outside of the software unit) 选项作为关系类型。

故障安全块

在 SafetyUnit 中，可使用故障安全块（F 块）。更多信息，请参见 STEP 7 Safety 帮助中的

“SafetyUnit”。

使用软件单元 (S7-1500)
6.2 在软件单元中创建 PLC 程序 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

9132 编程和操作手册, 11/2022



参见

将软件部件加载到设备中 (页 9162)
软件单元简介 (页 9125)
带有软件单元的程序结构 (页 9137)

6.3 对命名空间中的程序元素进行分类 (S7-1500)

软件单元中的命名空间

在软件单元中，可以选择使用命名空间。命名空间在 PLC 程序中声明一个区域，在该区域内

可按语义对程序元素进行分组。创建用户程序时通过使用命名空间，可以将程序划分为多个

模块，使结构更清晰。

可以为以下程序元素定义命名空间：

• 块

• PLC 数据类型

在命名空间中，软件单元本身不分类。但是，可以为软件单元定义一个默认的命名空间。在

该软件单元中创建程序元素时，可为这些程序单元指定默认的命名空间。 
所有程序元素的预设命名空间均可更改或删除。可以在创建这些程序元素时立即分配名称空

间，也可以稍后在这些对象的属性中分配名称空间。

即，一个软件单元可包含不同名称空间的程序元素。 
命名空间和名称构成程序元素的完全限定名称。此完全限定名称在整个 PLC 程序中是唯一的。

只要命名空间不同，多个程序元素便可以使用同一个特定名称。 
在此应用程序示例中，详细介绍了命名空间的优势和应用场合：

应用示例：使用软件单元将 PLC 程序划分为多个模块 (页 9167)

在项目树中命名空的显示间

为了便于查看命名空间中程序元素的分类概览，命名空间显示在项目树中。对于软件单元，

将显示预设命名空间。预设将显示在软件单元名称后的方括号内。 
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程序元素的命名空间显示如下所示：

• 程序元素

该程序元素的命名空间与该软件单元所指定的预设相同。该命名空间不再专门显示。

• 程序元素 [特定的命名空间]
该程序元素的特定命名空间与软件单元的预设不同。该命名空间将显示在程序元素名称

后的方括号内。

• 程序元素 []
该程序元素未分配命名空间。因为程序元素名称后的方括号中没有内容。

在以下示例中，介绍了名称空间的表示方式：

1

2

3

4

① 该软件单元的默认命名空间设置为“Assembly”。
② 该块使用命名空间默认设置。

③ 该块具有一个特定的命名空间（“storage”）。

④ 该块无命名空间。

命名空间的嵌套 
命名空间支持层级构架，细分为更多子名称空间。子命名空间使用句点进行分隔。

示例

Block [Siemens.SIMATIC]

在此示例中，“Siemens”为前导命名空间，“SIMATIC”为子命名空间而“Block”为程序元素。 

基于 IEC 61131-3 的命名规则

命名空间的名称与命名空间中的程序元素名称均基于 IEC 标准：适用的具体规则，如下所示：

• 命名空间的名称不得超过 60 个字符。命名空间的命名空间名称长度不得超过 60 个字符。

• 命名空间中程序元素的名称也不得超过 60 个字符。
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• 允许使用的字符为“A-z”、“0-9”和下划线。

命名空间、子命名空间和名称不得以数字开头或以下划线结尾。 
不支持双下划线。

• 名称中不得使用句点。 
• 不得使用关键字作为名称。

另请参见“关键字 (页 106)”
• 程序元素不得使用命名空间的名称。 

如果项目中已定义有一个命名空间 Siemens，则 Siemens 不得用作程序元素的名称。

有效名称的示例

Block [Siemens]
Block1 [Siemens1.SIMATIC1]
Block_1 [Siemens_1.SIMATIC_1]
_Block1 [_Siemens1._SIMATIC1]

程序代码中命名空间的输入和表示方式

下表显示了程序代码中命名空间的表示方式和输入：

场景 输入 表示方式示例

相同命名空间：

调用块和被调用块处于相

同的命名空间。

指定块名称即可。也可以选择

指定完整命名空间路径：

<BlockName>
 
 

不同命名空间：

调用块和被调用块处于不

同命名空间。

必须指定完整命名空间路径。 
可采用以下方式：

• <Namespace>.<Block
Name>
此输入在调用块中搜索具

有指定命名空间和块名称

的块。

• _.<Namespace>.<Blo
ckName> 
此输入全局搜索具有指定

命名空间和块名称的块。

请注意，两种情况下的表示方式

是相同的。
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场景 输入 表示方式示例

使用子命名空间：

被调用块位于调用块命名

空间的子命名空间中。

 

指定子命名空间和块名称即

可。也可以选择指定完整命名

空间路径：

<Subnamespace>.<Block
Name>

 

调用不带命名空间的块：

被调用块未处于任何命名

空间内。调用块位于一个

命名空间内。

 

指定块名称即可。也可以选择

指定命名空间：

<BlockName>
但是，如果有命名空间包含具

有相同名称的块，这些块也会

显示在自动完成过程中。然后

选择所需块。

在全局范围内搜索该块，因此在

表示方式中以 _. 为前 。

调用块无

命名空间：

调用块未处于任何命名空

间内。被调用块位于一个

命名空间内。

必须指定完整命名空间路径。 
可采用以下方式：

• <Namespace>.<Block
Name>
此输入在调用块中搜索具

有指定命名空间和块名称

的块。

• _.<Namespace>.<Blo
ckName> 
此输入全局搜索具有指定

命名空间和块名称的块。

 

 

由于兼容性原因，可输入引号 (“Block”) 而不是 IEC 语法 (_u.Block)，但 好使用 IEC 语法。

说明

限制条件

有关命名空间的限制条件，请参见“自述文件”：

另请参见“AUTOHOTSPOT”
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参见

软件单元简介 (页 9125)
在软件单元中创建 PLC 程序 (页 9129)
带有软件单元的程序结构 (页 9137)

6.4 带有软件单元的程序结构 (S7-1500)
在以下两个简化后的示例中，显示了如何在软件单元中构建用户程序，从而将各软件单元间

的交叉引用降至 低。

这两个示例程序均用于控制由两个站组成的生产工厂。这两个站用于执行有关工件的加工工

序和各种标准任务。例如，汇总已生产的工件数量。

程序结构 - 示例 1

使用软件单元 (S7-1500)
6.4 带有软件单元的程序结构 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9137



在本示例中，“Unit_1”中包含一个库功能，用于提供各种常用功能。本示例中还使用了一个

函数块“Global.PartCount”，进行数量统计。这两个站将对此函数块执行一次实例化。实际上，

这种“标准软件单元”中包含大量可重复使用的程序段，用户可根据需要进行调用。

这两个站分别映射在不同的软件单元中。系统将对两个软件单元中的程序段进行封装，这样

就可由两个人进行处理。由于功能“Station1.Control”和“Station2.Control”在“Unit_4”中进行

调用，因此必须发布这两个功能。

Unit_4 执行集中控制任务。该单元中包含一个进行程序循环处理的组织块和一个协调两个

站的“LineControl”函数块。

程序结构 - 示例 2

Element1:DINT

Element2:DINT

Element3:DINT

typeUDT

在示例 2 中，同样是通过各个封装的软件单元对这两个站进行控制。但每个站都有自己的循

环组织块。如果一个程序包含多个组织块，则操作系统将按照 OB 编号顺序依次调用。相对

于第一个示例，本示例中的“Unit_2”和“Unit_3”的封装更清晰。

“Unit_1”用作重复使用的程序部分的库。除了“Global.PartCount”函数块之外，还包含一个 
PLC 数据类型 (UDT)，用于映射某工件的生产数据。在每个程序块的接口中，可使用 PLC 数
据类型，对工件数据进行标准化存储。

“Global.DB”块用于中央数据存储和处理，其中包含一个全局数据块，用于所有软件单元存储

各自的工件数据。该块同样基于 PLC 数据类型“Global.typeUDT”的结构。
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参见

软件单元简介 (页 9125)
在软件单元中创建 PLC 程序 (页 9129)
应用示例：使用软件单元将 PLC 程序划分为多个模块 (页 9167)

6.5 创建和管理软件单元 (S7-1500)

6.5.1 创建软件单元 (S7-1500)

要求

在项目树中，“软件单元”(Software Units) 文件夹已打开。

操作步骤

要创建一个建的软件单元，请执行以下操作步骤：

1. 双击“添加新的软件单元”(Add new software unit) 条目。
“添加新的软件单元”(Add new software unit) 对话框随即打开。

2. 输入新软件部件的名称。 
3. 此外，也可输入命名空间的预设名称。之后，该预设名称将作为命名空间，应用于所有新创

建的块和 PLC 数据类型中。 
4. 要输入新软件单元的其它属性，可单击“其它信息”(Additional information)。

将显示一个具有更多输入域的区域。

5. 输入所需的所有属性。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。

说明

基于 IEC 61131-3 的命名规则

有关软件单元的命名规则，请参见

“在软件单元中创建 PLC 程序 (页 9129)”
有关命名空间的名称与命名空间中的程序元素的名称，请参见 
“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”
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结果

新软件单元已创建。现在，可为软件单元添加其它程序元素并创建所需关系。

参见

软件单元简介 (页 9125)
重命名软件单元 (页 9140)
更改软件单元的命名空间预设 (页 9141)
显示和修改软件单元的属性 (页 9151)

6.5.2 重命名软件单元 (S7-1500)

要求

在项目树中，“软件单元”(Software Units) 文件夹已打开。

操作步骤

要重命名软件单元，请执行以下操作步骤：

1. 右键单击需重命名的软件单元。

2. 在快捷菜单中，选择“重命名”(Rename) 命令。
项目树中该软件单元的名称将变成一个输入域。

3. 输入软件单元的唯一新名称。

4. 单击 Enter 键确认输入。

说明

基于 IEC 61131-3 的命名规则

有关软件单元的命名规则，请参见

“在软件单元中创建 PLC 程序 (页 9129)”
有关命名空间的名称与命名空间中的程序元素的名称，请参见 
“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

结果

该软件单元的名称在程序中所有使用点均发生更改。
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参见

创建软件单元 (页 9139)
更改软件单元的命名空间预设 (页 9141)
软件单元中，程序元素的规则 (页 9146)
显示和修改软件单元的属性 (页 9151)

6.5.3 更改软件单元的命名空间预设 (S7-1500)

简介

可以为软件单元的命名空间定义预设。如果随后在具有命名空间预设的软件单元中创建新程

序元素，这些程序元素将命名空间预设作为它们的命名空间。可以随时定义、更改或删除软

件单元的命名空间预设。

将命名空间预设应用于下游程序元素 
命名空间预设中的更改，也可应用于下游元素。在此，需遵循以下规则：

• 下游程序元素的命名空间仅以下部分发生变更，即与现有的命名空间预设相同的部分。这

也适用于删除命名空间预设。

• 如果预设命名空间在程序元素的子命名空间中重复出现，则在前导命名空间中仅更改相

同的部分。

• 新的命名空间预设不会应用于带有自己命名空间的程序元素。

• 不带命名空间的程序元素仅应用新的命名空间预设。变更现有的命名空间预设时，此类

程序元素仍无命名空间。

• 更改后的命名空间预设不会应用于程序元素。这是因为，该更改将导致完全限定名称变

得不确定。

• 新的命名空间预设不会应用到名称中含特殊字符的程序元素。
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示例：

 
 
⇒ 命名空间预设从“Global”更改为

“General”。更改将传送到下游程序

元素中。

结果：

• “Main”和“Configuration1”块采用命名空间预设“Global”作为命名空间。更改后，这些块的

命名空间自行调整并更改为“General”。此命名空间与命名空间预设相同，项目树中将不

显示。

• “Configuration2”块具有单独的命名空间。当命名空间预设发生更改时，它不会更改，仍

然为“Assembly”。
• “Configuration3”块无命名空间命名空间预设变更后，该块仍无命名空间。

• “Configuration4”块的命名空间分为 3 个部分。前导部分“Global”源自命名空间预设。通过

更改命名空间预设，仅匹配前导部分。这两个子命名空间保持不变，因为它们不是从预

设派生的。

要求

在项目树中，“软件单元”(Software Units) 文件夹已打开。

操作步骤

要更改软件单元的命名空间预设，请执行以下操作步骤：

1. 右键单击待更改命名空间预设的软件单元。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
该软件单元的属性对话框随即打开。

3. 要定义命名空间预设或更改现有命名空间，请在“命名空间预设”(Namespace preset) 字段中
输入新的命名空间预设。 

4. 要删除命名空间预设，请删除“命名空间预设”(Namespace preset) 字段中的文本。
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5. 可选：如需将更改应用到下游程序元素，则可单击“将命名空间应用到下游元素”(Apply 
namespace to underlying elements) 按钮。在“以下命名空间将被替换”(The following 
namespace will be replaced) 字段中，可以预览将被新命名空间预设替换的命名空间。请注
意，更改将立即生效。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。
定义的命名空间预设应用于软件单元。

说明

基于 IEC 61131-3 的命名规则

有关软件单元的命名规则，请参见

“在软件单元中创建 PLC 程序 (页 9129)”
有关命名空间的名称与命名空间中的程序元素的名称，请参见 
“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

参见

创建软件单元 (页 9139)
重命名软件单元 (页 9140)
复制或移动程序元素的基础知识 (页 9149)
显示和修改软件单元的属性 (页 9151)

6.5.4 复制和粘贴软件单元 (S7-1500)
用户可通过复制粘贴现有软件单元创建新的软件单元。对此，可通过以下几种方式：

• 复制软件单元，并粘贴到同一个 CPU 中
• 复制某软件单元并将其粘贴到同一项目的另一个 CPU 中
• 复制某个参考项目中的一个软件单元，然后粘贴到打开的项目中

• 复制某个 TIA Portal 实例中的一个软件单元，然后粘贴到另一 TIA Portal 实例中

使用软件单元 (S7-1500)
6.5 创建和管理软件单元 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9143



如果所粘贴的软件单元名称与现有的软件单元名称发生冲突，则可按照以下方式进行处理：

• 将所复制的软件单元粘贴到同一个 CPU 中： 
在该软件单元副本的名称中添加一个编号。例如，如果复制软件单元“Motor”，则副本名

称可以为“Motor_1”。该编号并不使用连续数字，而是使用可用的 小数字。因此，如果

没有可用的较小数字，则软件单元“Motor”的副本名称可能为“Motor_25”。如果所复制的

软件单元预选了命名空间，则将根据相同的规则进行重命名。

• 将所复制的软件单元粘贴到其它 CPU 中： 
系统将打开一个对话框，在此可选择替换同名软件单元，或以新名称粘贴复制的软件单

元。如果所复制的软件单元的命名空间已在 CPU 中使用，则将重命名此预设的命名空间。

如果所复制的软件单元使用命名空间预设，则以下规则适用于下游块： 
• 不带命名空间的块：

即使在软件单元的副本中，这些块也没有命名空间。 
• 块的命名空间与所复制软件单元的预设命名空间相同：

这些块的命名空间与软件单元副本中预设的命名空间相同。 
• 块具有自己的命名空间，即与所复制软件单元的预设命名空间不同：

这些块将保留自己的命名空间。即，该块将重命名，且重新具有一个唯一的名称。该操

作基于与软件单元同名的相应规则。

此外，还可以使用库中的现有模板副本。这些模板副本也可能包含可复制到项目中的软件单

元。更多信息，请参见：

• 管理库中的软件单元元素 (页 9152)
• 使用模板副本

复制软件单元

要复制软件单元，请执行以下操作步骤：

1. 右键单击待复制的软件单元。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。
此时，该软件单元的副本已复制到剪贴板中，可粘贴到同一个 CPU 或其它 CPU 中。 
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粘贴软件单元

要粘贴软件单元，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，打开已复制软件单元待粘贴的目标 CPU 的文件夹结构。

2. 右键单击“软件单元”(Software Units) 文件夹。

3. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。

– 如需将软件单元粘贴到同一个 CPU 中，则粘贴副本时可使用扩展名“_<可用的 小数字

>”。如果存在预设命名空间，则该命名空间也将重命名。

– 如果将该软件单元粘贴到已存在同名软件单元的其它 CPU 中，则“粘贴”(Paste) 对话

框将打开。选择所需选项，然后单击“确定”(OK) 进行确认。

参见

创建软件单元 (页 9139)
重命名软件单元 (页 9140)
更改软件单元的命名空间预设 (页 9141)
删除软件单元 (页 9145)
软件单元中，程序元素的规则 (页 9146)
复制或移动程序元素的基础知识 (页 9149)
显示和修改软件单元的属性 (页 9151)

6.5.5 删除软件单元 (S7-1500)

要求

在项目树中，“软件单元”(Software units) 文件夹已打开。

操作步骤

要删除软件单元，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树的“软件单元”(Software Units) 文件夹中，右键单击待删除的软件单元。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

3. 单击“是”(Yes) 确认提示信息。
该软件单元将从项目中删除。
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参见

创建软件单元 (页 9139)
重命名软件单元 (页 9140)
更改软件单元的命名空间预设 (页 9141)
复制和粘贴软件单元 (页 9143)
软件单元中，程序元素的规则 (页 9146)
复制或移动程序元素的基础知识 (页 9149)
显示和修改软件单元的属性 (页 9151)
管理库中的软件单元 (页 9152)

6.5.6 软件单元中，程序元素的规则 (S7-1500)

简介

在软件单元中，可使用以下程序元素：

• 块和块调用

• PLC 变量和全局常量

• PLC 数据类型

软件单元外这些元素的创建与使用方式与软件单元内的基本相同。但需考虑以下特性。

使用块

在软件单元内，可使用以下块类型： 
• 组织块 (OB) 
• 函数 (FC) 
• 函数块 (FB) 
• 数据块 (DB) 
对块进行编程时，可使用以下编程语言：LAD、FBD、CEM、SCL、GRAPH 和 PRODIAG。  
FB、FC 和 DB 的编号通常由系统自动分配，无法更改。而 OB 块的编号则可根据具体的编号

范围自行分配。在软件单元中，块编号不会显示在项目树中，但可打开块属性进行查看。  
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请注意，对组织块的所有限制条件同样适用于软件单元。即，仅支持 大数量的组织块类型，

而与组织块位于软件单元中或软件单元之外无关。 
如果需要访问另一个软件单元中的块，则需在“访问”(Access) 中选择该块的“已发

布”(Published) 选项。请注意以下特别事项： 
• 组织块：  

在组织块中，“访问”(Access) 属性不可用。因此，从其它软件单元中无法访问。 
• ProDiag 函数块：  

ProDiag 函数块的“已发布”(Published) 选项通常为取消选择状态。这表示，此类块也无

法从其它软件单元中访问。

调用块

在软件单元的内部和外部均可使用块调用。请注意以下特别事项：

• 在软件单元中，可直接进行块调用，而与这些块的发布状态无关。即，被调用的块无需

已发布。

• 如果在两个软件单元间进行块调用，则这两个软件单元之间必须存在关系，且被调用的

块必须已发布。调用块必需具有访问被调用块以及相应的背景数据块的权限。而背景数

据块也需具有访问其函数块的权限。此外，还需确保无循环调用关系。

• 不支持在软件单元内和软件单元外之间进行块调用。

• 如果某个背景数据块相关的函数块尚未发布，则该背景数据块也无法发布。

使用 PLC 变量和全局常量

软件单元内 PLC 变量和全局常量的使用方式与软件单元外相同。请注意以下特别事项：

• 在软件单元内，变量表“显示所有变量”(Show all tags) 不可用。 
• 在软件单元外，“显示所有变量”(Show all tags) 变量表中还将显示该软件单元的各种变

量和全局常量。在此，还可对软件单元中的变量和全局常量进行编辑。

• 要从其它软件单元中访问 PLC 变量表，则需在软件单元中对其进行发布。此外，还需要

这些软件单元间存在关系。在某个软件单元之外，无法访问该软件单元中的变量和全局

常量。但可通过 HMI 和 OPC UA 进行访问。

• S5 定时器和 S5 计数器不支持该数据类型的操作数。

使用软件单元 (S7-1500)
6.5 创建和管理软件单元 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9147



• 不支持位存储器。

• PLC 变量表也可导出到软件单元中，使用外部应用程序进行进一步处理。之后，再将经过

外部处理后的 PLC 变量表重新导入软件单元中。导入和导出时支持的文件格式： 
– XLSX (Excel) 
– XML 
– SDF
使用“XLSX”格式时，系统将创建一个附加列，指示导出 PLC 变量表的软件单元。而在其

它两种格式中，则不含有关导出软件单元的信息。请注意，带有附加列的 Excel 文件中的 
PLC 变量只能导入其它软件单元，而不能导入软件单元之外的 PLC 变量表中。

使用 PLC 数据类型

软件单元内也可使用 PLC 数据类型。如果需要从其它软件单元访问这些数据类型，则可设置

“已发布”(Published) 属性并与相应软件单元建立关系。在软件单元之外，该 PLC 数据类型

将无法使用。

参见

创建软件单元 (页 9139)
重命名软件单元 (页 9140)
更改软件单元的命名空间预设 (页 9141)
复制和粘贴软件单元 (页 9143)
删除软件单元 (页 9145)
复制或移动程序元素的基础知识 (页 9149)
显示和修改软件单元的属性 (页 9151)
管理库中的软件单元 (页 9152)
创建块 (页 9177)
块调用 (页 69)
创建 PLC 数据类型 (页 9385)
声明 PLC 变量 (页 9352)
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6.5.7 复制或移动程序元素的基础知识 (S7-1500)

简介

可复制或移动以下程序元素： 
• 块

• PLC 变量表和变量

• PLC 数据类型

• 文本列表

如果插入程序元素引起冲突，系统通常会更改它们的名称和名称空间。对于此类情况，命名

空间会根据优先级进行调整，并尽可能保留名称。请注意，通过拖放操作将对象移动到其它 
CPU 时，只是复制该对象。在此操作中，并不会删除原始位置的对象。
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下表显示了对复制或移动的程序元素的影响： 

源 目标

  具有命名空间预设的软件

单元

没有命名空间预设的软件

单元

在软件单元之外

具有命名空间

预设的软件单

元

元素使用命名

空间预设

该元素将获取目标软件单

元的命名空间预设。

 

命名空间被移除。

 
• 此时，系统将删除

块、PLC 变量表和 
PLC 数据类型的

“访问”(Access) 属
性。 

• 针对块设置自动编

号和优化块访问。

• 现有的命名空间将

移除。

元素具有独立

的命名空间。

该元素将保留自己的命名

空间不变。

该元素仍然没有命名空间。

元素没有命名

空间。

该元素仍然没有命名空

间。

该元素仍然没有命名空间。

没有命名空间

预设的软件单

元

元素没有命名

空间。

• 如果该元素的名称有

效，则系统为该元素

指定目标软件单元的

命名空间。 
• 如果元素名称包含无

效字符，它仍然没有

任何命名空间。

该元素仍然没有命名空间。

元素具有独立

的命名空间。

该元素将保留自己的命名

空间不变。

该元素将保留自己的命名

空间不变。

在软件单元之

外

元素没有命名

空间。

• 块的要求：

– 自动编号

– 优化块访问

• 对于所支持的块、PLC 
变量表和 PLC 数据类

型，将增加“访

问”(Access) 属性并取

消选中“已发

布”(Published) 复选

框。

• 如果该元素的名称有

效，则系统为该元素

指定目标软件单元的

命名空间。 
• 如果元素名称包含无

效字符，它仍然没有

任何命名空间。

• 块的要求：

– 自动编号

– 优化块访问

• 对于所支持的块、PLC 
变量表和 PLC 数据类

型，将增加“访

问”(Access) 属性并取

消选中“已发

布”(Published) 复选框。

该程序元素所有设置

的属性均保持不变。
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复制和移动的操作步骤与软件单元外的操作步骤相同：

• 复制或移动块 (页 9184)
• 复制或移动 PLC 变量表 (页 9351)
• 复制或移动 PLC 数据类型 (页 9387)
• 复制或移动文本列表

参见

创建软件单元 (页 9139)
重命名软件单元 (页 9140)
更改软件单元的命名空间预设 (页 9141)
复制和粘贴软件单元 (页 9143)
删除软件单元 (页 9145)
软件单元中，程序元素的规则 (页 9146)
显示和修改软件单元的属性 (页 9151)
管理库中的软件单元 (页 9152)
在 PLC 变量表中复制条目 (页 9371)

6.5.8 显示和修改软件单元的属性 (S7-1500)
用户可显示并修改软件单元的以下属性：

• 名称

• 作者

• 注释

• 命名空间的预设

要求

在项目树中，“软件单元”(Software Units) 文件夹已打开。

使用软件单元 (S7-1500)
6.5 创建和管理软件单元 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9151



操作步骤

要显示和修改软件单元的属性，请执行以下操作步骤：

1. 右键单击待显示或编辑属性的软件单元。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 指令。
块的属性对话框随即打开，并显示属性。

3. 根据需要更改所需属性。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。

参见

创建软件单元 (页 9139)
重命名软件单元 (页 9140)
更改软件单元的命名空间预设 (页 9141)
复制和粘贴软件单元 (页 9143)
删除软件单元 (页 9145)
软件单元中，程序元素的规则 (页 9146)
复制或移动程序元素的基础知识 (页 9149)
管理库中的软件单元 (页 9152)

6.5.9 管理库中的软件单元 (S7-1500)

简介

用户可在库中管理软件单元，必要时，可与其程序元素一同重复使用。软件单元可作为模板

副本，添加到项目库或全局库中。 
块和 PLC 数据类型也可单独添加到项目库或全局库中。这些块和 PLC 数据类型的使用与它们

是否在软件单元中编程没有任何差别。可将其添加为项目库或全局库中的模板副本或类型，

从而在项目中重复使用。如果该块或 PLC 数据类型在项目中已存在，则将收到一条消息。 
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库中的命名空间

还可以将块和 PLC 数据类型插入其名称已通过命名空间扩展的库中。但请注意以下注意事项：

• 将块或 PLC 数据类型作为类型或模板副本插入库中时，命名空间保留。可以显示“命名

空间”(Namespace) 列以显示每个对象的命名空间。

• 将软件单元作为模板副本插入库中时，系统默认保留其命名空间。

• 将带有命名空间的类型或模板副本插入软件单元中时，命名空间保留。

• 如果在软件单元之外使用带有命名空间的类型或模板副本，则命名空间丢失。

• 无法更改库中的命名空间。

• 项目中对实例的命名空间的更改不会传送给库中的类型。这意味着该类型保留其原始命

名空间，以便于其它实例采用。该操作相当于更改实例的名称。

• 与项目树不同，库中各对象的名称即使带有命名空间，也需唯一。也就是说，一个库或

文件夹中不能存在两个具有相同名称的对象。此时，建议在各命名空间的库中创建一个

相应名称的文件夹。这样，块和 PLC 数据类型可保留作为具有相同名称和清晰结构的类

型。 

参见

创建软件单元 (页 9139)
重命名软件单元 (页 9140)
更改软件单元的命名空间预设 (页 9141)
复制和粘贴软件单元 (页 9143)
删除软件单元 (页 9145)
软件单元中，程序元素的规则 (页 9146)
复制或移动程序元素的基础知识 (页 9149)
显示和修改软件单元的属性 (页 9151)
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6.6 创建关系 (S7-1500)

6.6.1 关系的基本信息 (S7-1500)

关系的功能

通过软件单元，可将用户程序细分为各个的程序单元，分别进行编辑、编译和下载。用户可

通过关系创建连接，以访问自己软件单元之外的以下对象：

• 函数块 (FB)、函数 (FC)
• 全局数据块 (DB)
• PLC 变量

• PLC 数据类型

• 工艺对象

使用关系时，请注意以下特别事项：

• 软件单元无法与自身建立关系。 
• 一次只能定义一个方向的关系。即，如果该软件单元中已存在与另一个软件单元的关系，

则该软件单元无法再与此软件单元建立关系。

示例：软件单元 A 与软件单元 B 建立了关系，则软件单元 B 将无法与软件单元 A 再次建

立其它关系，且无法访问软件单元 A 的程序元素。

• 无法创建循环引用的关系。

在关系表中，可创建、更改和删除关系。

访问函数块 (FB) 和函数 (FC) 
如果两个软件单元中的函数块和函数均已发布且这两个软件单元之间存在关系，则可从一个

软件单元访问其它软件单元中的函数块和函数。此时，可创建一个新的数据块作为当前正访

问软件单元的另一个软件单元的函数块实例。或者，也可发布函数块的相关背景数据块，从

而进行访问。

在某个块并非在该软件单元中创建，则无法通过该块访问此软件单元中函数块或函数。同样，

该软件单元中的函数块或函数也无法访问该软件单元之外的块。软件单元之外的块是指，在 
CPU 中“程序块”(Program blocks) 文件夹内直接创建的块。

系统函数和系统块例外，用户可对其进行正常访问。
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访问全局数据块 (DB)
用户可通过以下方式访问自己软件单元之外的全局数据块。

• 如果创建了相应的关系，则可在软件单元中访问该软件单元之外的全局数据块。访问全

局数据块时应遵循以下规则：

– 不允许访问包含有 PLC 数据类型的全局数据块。

– 不允许访问未优化的数据块。

– 不允许访问全局 ARRAY 数据块。

– 不允许访问全局故障安全数据块 (F-DB)。
• 如果软件单元中的全局数据块已发布且软件单元间存在关系，则可在其它软件单元中访

问该软件单元的这些数据块。但如果这些块未存储在该软件单元中，则无法从这些块访

问此软件单元中的全局数据块。

访问 PLC 变量

如果某软件单元中的 PLC 变量包含在一个已发布的 PLC 变量表中且两个软件单元之间存在关

系，则可从一个软件单元访问另一个软件单元中的这些 PLC 变量。但如果这些块未存储在该

软件单元中，则无法从这些块访问此软件单元中的 PLC 变量。

访问 PLC 数据类型

如果某软件单元中的 PLC 数据类型已发布且两个软件单元之间存在关系，则可从一个软件单

元访问其它软件单元中这些 PLC 数据类型。但如果这些块未存储在该软件单元中，则无法从

这些块访问此软件单元中的 PLC 数据类型。

在块中“Input”、“Output”、“InOut”和“Static”部分内，所用块与 PLC 数据类型的发布状态必须

相同。这意味着，发布“MyMotor”块时，如果使用同一个软件单元中的 PLC 数据类型

“myUDT1”，则 PLC 数据类型“myUDT1”必须也已发布。

访问工艺对象

通过创建与某个软件单元中相应对象的关系，可访问该软件单元中的工艺对象。

参见

发布程序元素 (页 9156)
建立关系 (页 9157)
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6.6.2 发布程序元素 (S7-1500)
如需其它软件单元也可访问某软件单元中的函数块 (FB)、函数 (FC)、全局数据块 (DB)、PLC 
变量表和 PLC 数据类型，则需发布这些程序元素。如果这些元素在创建时未完成该设置，则

用户可随时更改该设置。此外，也可再次取消某个元素的发布。之后，则无法从外部对该元

素进行访问。

以下程序元素的发布状态无法更改：

• 组织块 (OB)
• ProDiag 函数块

这些程序元素通常为未发布。不能从软件单元之外对其进行访问。

在以下位置处，可更改某个程序元素的发布状态：

• 程序元素的属性中

• 总览窗口中

• Portal 视图中

在详细视图中，可查看各程序元素的发布状态。此外，项目导航中，软件单元的已发布程序

元素前将显示一个小的绿色/白色方块。

更改程序元素属性中的发布状态

要更改程序元素属性中的发布状态，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，打开“软件单元”(Software Units) 文件夹，然后浏览到待更改发布状态的程序
元素处。

2. 右键单击该程序元素。 
3. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 指令。 

该程序元素的属性对话框随即打开。 
4. 如果对话框未显示，则可单击区域导航中的“常规”(General) 组。 
5. 选择或取消选择“访问” (Access) 中的“已发布”(Published) 复选框。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。
所选程序元素的发布状态已更改。

在总览窗口中更改发布状态

要在总览窗口中更改某个程序元素的发布状态，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，打开“软件单元”(Software Units) 文件夹，然后浏览到待更改程序元素发布状
态的软件单元处。

2. 根据程序元素的类型，可选择“程序块”(Program blocks)、“PLC 变量”(PLC tags) 或“PLC 数据
类型”(PLC data types) 文件夹。
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3. 使用“ 大化/ 小化总览视图”(Maximizes/minimizes the overview) 按钮或“视图 > 总览视
图”(View > Overview) 菜单，打开总览窗口。

4. 打开“详细信息”(Details) 选项卡。
各元素的发布状态将显示在“已发布”(Published) 列中。

5. 在“已发布”(Published) 列中，选择或取消选择待更改的程序元素复选框。

6. 此外，也可选择多个程序元素，然后使用快捷菜单命令“发布”(Publication)，同时更改所有
选定元素的发布状态。

在 Portal 视图中更改发布状态

要在 Portal 视图中更改某个程序元素的发布状态，请执行以下操作步骤：

1. 切换为 Portal 视图。

2. 单击“PLC 编程”(PLC programming)。
3. 单击“显示所有对象”(Show all objects)。
4. 打开“详细信息”(Details) 选项卡。

各元素的发布状态将显示在“已发布”(Published) 列中。

5. 在“已发布”(Published) 列中，选择或取消选择待更改的程序元素复选框。

参见

关系的基本信息 (页 9154)
建立关系 (页 9157)

6.6.3 建立关系 (S7-1500)
用户可选择与其它软件单元、全局数据块和工艺对象创建关系。请注意，只能访问其它软件

单元中属性设置为“已发布”(Published) 的对象。用户可随时更改或删除这些关系。

要求

在项目树中，“软件单元”(Software units) 文件夹已打开。

创建关系

要新建一个关系，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，打开待创建关系的软件单元。

2. 双击“关系”(Relations)。
关系表随即打开。

3. 单击“<添加新关系>”(<Add new relation>)。
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4. 在“关系类型”(Relation type) 列中，选择关系的类型。

5. 在“可访问元素”(Accessible element) 列中，选择或输入待访问的元素。
关系已创建，可对该元素进行访问。

更改关系

要更改关系，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，打开待更改关系的软件单元。

2. 双击“关系”(Relations)。
关系表随即打开。

3. 在“可访问元素”(Accessible element) 列中，根据需要更改待访问的元素。 

删除关系

要删除关系，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，打开待删除关系的软件单元。

2. 双击“关系”(Relations)。
关系表随即打开。

3. 选择待删除的关系。

4. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令或单击 <Del> 键。

5. 单击“是”(Yes) 确认提示信息。
选定的关系已删除。

参见

关系的基本信息 (页 9154)
发布程序元素 (页 9156)
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6.7 编译和下载软件单元 (S7-1500)

6.7.1 编译和下载软件单元的基本知识 (S7-1500)

简介

软件单元是独立于其余程序代码，可以进行编译和下载的程序单元。如果软件单元之间存在

相关性，则在编译过程中将显示一条相关消息。编译成功后，可将软件单元加载到设备或存

储卡中。仅当满足以下要求时，才能进行加载：

• 加载操作不含设备或存储卡中不同位置处存在的同名或同编号的程序元素。

• 如果软件单元与该软件单元之外的对象存在关系，且这些对象自上一次下载后已更改，则

加载时需包括这些对象。该要求不仅适用于其它软件单元中已发布的块，同时也适用于

软件单元之外的全局数据块、PLC 变量表和工艺对象。

• 加载过程中不包含设备或存储卡上已存在的不同编号或版本的系统块。

• 加载过程不包含设备中已使用的组织块或存储卡中用于其它类型的组织块。

• 如果加载过程包含带有特定启动事件的组织块，且其它软件单元中存在带有相同启动事

件的组织块，则还需同时加载其它软件单元。如，程序循环 OB 和启动 OB。
• 在加载到设备或存储卡的过程中，未超出特定类型组织块的 大数量。如果仍需执行加

载操作，则可将整个 CPU 加载到设备或存储卡中。这样，可确保项目和设备/存储卡之间

的一致性。

• 仅当设备或存储卡中的所有软件单元均包含在项目中时，才能通过“软件单元”(Software 
Units) 文件夹加载所有软件单元。否则，将删除仅在线时可用的软件单元。 
如果仍需执行加载操作，则可将整个 CPU 加载到设备或存储卡中。这样，可确保项目和

设备/存储卡之间的一致性。

• 设备或存储卡中的所有 PLC 数据类型也包含在相同版本的离线项目中。

• 在设备或存储卡中，该设备已完成硬件配置。否则，需加载整个 CPU。
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如果与其它程序部件之间不存在相关性，则加载过程中仅包含已启动加载过程的软件单元。

即，在该程序的剩余部分，项目中的程序元素可能与设备或存储卡中的程序元素不同。 

说明

单独加载的软件单元的校验和

为了检查 PLC 程序的身份和完整性，在编译 CPU 时将在项目中生成一个校验和。该校验和

也将加载到设备中或存储卡中。在程序的运行过程中，可通过“GetChecksum”指令读取该校

验和。但将各个软件单元加载到设备或存储卡中时，该校验和将复位为

“0x0000000000000000”。这是因为，项目中的校验和与设备中的校验和不再匹配。下一次

加载整个 PLC 程序时，将重新收到一个有效的校验和。使用“GetChecksum”时，请注意该问

题。

在“RUN”模式下加载软件单元

在“RUN”模式下，软件单元的加载规则与加载该软件单元之外不同程序元素的规则相同。在

此过程中，请遵循注意信息系统中不同 CPU 系列“在‘RUN’模式下将块下载到设备”页面中

的说明。

软件单元与 OPC UA 一同使用。

如果希望软件单元支持 OPC UA 通信，则在编译用户程序时请注意以下特殊注意事项：

• 编译客户端接口时，创建相应的 OPC UA 数据块。但这些数据块将存储在软件单元外。因

此，可通过拖放操作将这些数据块移动到指定的软件单元中。 
• 在编译客户端接口时，同时在软件单元外的“系统数据类型”(System data types) 文件夹

内创建新的 PLC 数据类型。这些数据类型也将移动到相应软件单元的“PLC 数据类型”(PLC 
data types) 文件夹内。

• 如果更改读取、写入或方法列表的名称，则系统将创建新的 PLC 数据类型。此时，同样

需要将这些新建数据类型移动到相应软件单元中。

• 如果创建新的节点或更改列表中现有节点的名称，则需要对相应的客户端接口进行重新

编译，从而更新软件单元中数据块与 PLC 数据类型的名称。 

参见

编译软件单元 (页 9161)
PLC 程序编译与下载的基本知识 (页 9895)
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6.7.2 编译软件单元 (S7-1500)
可选择以下方式对软件单元进行编译：

• 编译设备的程序元素，包括软件单元的程序元素。 
• 编译设备中所有软件单元的程序元素。

• 编译各个软件单元的程序元素。

• 编译软件单元中“程序块”(Program blocks) 文件夹内的块。

根据设置的选项，可采用不同的编译方式。

• 硬件和软件（仅更改）

• 硬件（仅更改）

• 硬件（全部重建）

• 软件（仅更改）

• 软件（全部重建）

• 软件（复位存储器预留区域）

如果某个软件单元访问另一个软件单元中的程序元素，则在编译过程中可能导致不一致现象。

此时，还要编译相关的软件单元。 

编译设备的程序元素，

要编译设备的程序元素（包括软件单元），请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择包含待编译程序元素的设备。

2. 在快捷菜单的“编译”(Compile) 子菜单中，选择所需选项。 

编译设备中所有软件单元的程序元素

要编译设备中所有软件单元的程序元素，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择“软件单元”(Software Units) 文件夹。

2. 在快捷菜单的“编译”(Compile) 子菜单中，选择所需选项。

编译各软件单元的程序元素

要编译各软件单元的程序元素，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“软件单元”(Software Units) 文件夹中，选择待编译程序元素所在的软件单元。

2. 在快捷菜单的“编译”(Compile) 子菜单中，选择所需选项。
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编译软件单元中“程序块”(Program blocks) 文件夹内的块。

要编译软件单元中的块，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择待编译软件单元中的块。

2. 在快捷菜单的“编译”(Compile) 子菜单中，选择所需选项。

结果

程序元素已编译。在巡视窗口中，使用“信息 > 编译”(Info > Compile)，检查编译是否成功。

参见

编译和下载软件单元的基本知识 (页 9159)

6.7.3 下载软件单元 (S7-1500)

6.7.3.1 将软件部件加载到设备中 (S7-1500)
在一次加载操作中，可将一个、多个或所有软件单元加载到设备中。如需一次性加载所有软

件单元，则该设备中不得包括离线项目中不存在的软件单元。此时，可加载整个 CPU，也可

加载单个软件单元。

要求

设备中包含有硬件配置。

将一个或多个软件单元加载到设备中

要将一个或多个软件单元加载到设备中，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，打开“软件单元”(Software units) 文件夹。

2. 选择待加载的软件单元。
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3. 在快捷菜单的“下载到设备”(Download to device) 子菜单中，选择以下某个命令。

– “软件（仅更改）”(Software (only changes))：选择该选项时，仅加载所选择的软件单

元。但如果对其它软件单元进行了更改并导致与所选择的单元不一致，则还需加载这

些软件单元。此时，加载过程无法执行，需使用“软件（带相关的软件单

元）”(Software (with related Software Units)) 选项，重新启动加载过程。 
– “软件（带相关的软件单元）”(Software (with related Software Units))：如有必要，选

择该选项时，所选软件单元将与相关的软件单元一同加载，以确保在线程序的一致性。

如果定义有在线连接，则必要时可对项目数据进行编译，并打开“加载预览”(Load preview) 对
话框。在该对话框中，将显示相关消息以及执行加载操作所需的建议性操作。如果尚未建立
在线连接，则将打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。之后，执行
第 4 步。

4. 设置该连接所需的所有参数，然后单击“加载”(Load)。 
“加载预览”(Load preview) 对话框随即打开。在该对话框中，将显示相关消息以及执行加载操
作所需的建议性操作。

5. 检查这些消息，必要时启用“动作”(Action) 列中的操作。
加载操作可用时，“加载”(Load) 按钮立即可用。

6. 单击“加载”(Load)。
如需进行同步，则系统将自动显示“同步”(Synchronization) 对话框。在该对话框中，将显示
相关消息以及执行同步操作所需的操作。此时，用户可执行这些操作，也可单击“强制下载
到设备”(Force download to device) 进行强制加载而不同步。如果执行建议的操作，则系统将
询问是否继续下载。单击“继续下载”(Continue download)，下载该软件单元。“加载结
果”(Load results) 对话框随即打开，并显示执行加载操作之后的状态和操作。

7. 如果不是在“RUN”模式下进行下载，且希望下载后立即重新启动模块，则可在“下载后启动模
块”(Start modules after download) 下拉列表中选择“启动模块”(Start module) 条目。

8. 要关闭“加载结果”(Load results) 对话框，可单击“完成”(Finish)。

将所有软件单元加载到设备中

要在一次加载操作过程中将所有软件单元加载到设备中，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择“软件单元”(Software Units) 文件夹。

2. 从快捷菜单中，选择“下载到设备 > 软件（仅更改）”(Download to device > Software (only 
changes)) 命令。
如果定义有在线连接，则必要时可对项目数据进行编译，并打开“加载预览”(Load preview) 对
话框。在该对话框中，将显示相关消息以及执行加载操作所需的建议性操作。如果尚未建立
在线连接，则将打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。之后，执行
第 3 步。

3. 设置该连接所需的所有参数，然后单击“加载”(Load)。
“加载预览”(Load preview) 对话框随即打开。在该对话框中，将显示相关消息以及执行加载操
作所需的建议性操作。

4. 检查这些消息，必要时启用“动作”(Action) 列中的操作。
加载操作可用时，“加载”(Load) 按钮立即可用。
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5. 单击“加载”(Load)。
如需进行同步，则系统将自动显示“同步”(Synchronization) 对话框。在该对话框中，将显示
相关消息以及执行同步操作所需的操作。此时，用户可执行这些操作，也可单击“强制下载
到设备”(Force download to device) 进行强制加载而不同步。如果执行建议的操作，则系统将
询问是否继续下载。单击“继续下载”(Continue download)，下载该软件单元。“加载结
果”(Load results) 对话框随即打开，并显示执行加载操作之后的状态和操作。

6. 如果不是在“RUN”模式下进行下载，且希望下载后立即重新启动模块，则可在“下载后启动模
块”(Start modules after download) 下拉列表中选择“启动模块”(Start module) 条目。

7. 要关闭“加载结果”(Load results) 对话框，可单击“完成”(Finish)。

结果

软件单元均加载到设备中。如果这些更改会影响其它对象，则需编译这些对象并加载到设备

中。系统将删除设备中仅在线存在的对象。请注意，加载单个软件单元可能会导致设备中的

用户程序与离线项目中的用户程序不一致。

通过巡视窗口的“关于 > 常规”(About > General) 中的消息，可显示加载过程是否成功。 

6.7.3.2 从设备加载软件单元 (S7-1500)
可在设备中分别下载各软件单元，也可连同所有项目数据一同下载。要同时加载设备中的软

件单元和项目数据，则请参见信息系统中“从设备上传项目数据”页面内的信息。

操作步骤

要从设备中加载软件单元，请按以下步骤操作：

1. 与待加载软件单元所在的设备建立在线连接。
另请参见：“建立或更改在线连接”

2. 在项目树中，选择待从设备加载的软件单元。

3. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“从设备上传”(Upload from device) 命令。
“上传预览”(Upload preview) 对话框随即打开。在该对话框中，将显示相关消息以及执行加载
操作所需的建议性操作。

4. 检查这些消息，必要时启用“动作”(Action) 列中的操作。
加载操作可用时，“从设备中上传”(Upload from device) 按钮随即启用。

5. 单击“从设备上传”。
执行加载操作。 

结果

软件单元从设备加载到项目中。这些软件单元可以编辑和重新编译，并再次加载到设备中。 
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6.7.3.3 将软件单元加载到存储卡中 (S7-1500)
过以下几种方式，可将项目数据和软件单元一同加载到存储卡中。

• 将项目数据拖放到存储卡中 
• 将项目数据写入到存储卡中

要求

存储卡已显示。

操作步骤

要将软件单元和其它项目数据一同加载到存储卡中，请按以下步骤操作： 
1. 在项目树中，将待加载的项目数据拖放到存储卡中。请注意，不能使用“程序块”文件夹作

为目标文件夹。
必要时，对项目数据进行编译。“加载预览”(Load preview) 对话框随即打开。在该对话框中，
将显示相关消息以及执行加载操作所需的建议性操作。 

2. 检查这些消息，必要时启用“动作”(Action) 列中的操作。 
加载操作可用时，“加载”(Load) 按钮立即可用。 

3. 单击“加载”(Load)。 
4. 执行加载操作。

或者：

1. 在项目导航中，选择待加载的项目数据。 
2. 此时，可右键单击该选择，然后从快捷菜单中选择“复制”(Copy) 命令。也可使用组合键 

<Ctrl+C>。 
3. 右键单击存储卡，然后从快捷菜单中选择“粘贴”(Paste) 命令。也可使用组合键 <Ctrl+V>。 

必要时，对项目数据进行编译。“加载预览”(Load preview) 对话框随即打开。在该对话框中，
将显示相关消息以及执行加载操作所需的建议性操作。 

4. 检查这些消息，必要时启用“动作”(Action) 列中的操作。 
加载操作可用时，“加载”(Load) 按钮立即可用。 

5. 单击“加载”(Load)。 
执行加载操作。

或者： 
1. 在项目导航中，选择待加载的项目数据。 
2. 在“项目”(Project) 菜单中选择“读卡器/USB 存储器 > 写入存储卡”(Card Reader/USB memory 

> Write to memory card) 命令。 
“选择存储卡”(Select memory card) 对话框随即打开。 

3. 选择与该 CPU 兼容的存储卡。
在对话框的底部，一个带有绿色复选标记的按钮将激活。
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4. 单击带有绿色复选标记的按钮。 
必要时，对项目数据进行编译。“加载预览”(Load preview) 对话框随即打开。在该对话框中，
将显示相关消息以及执行加载操作所需的建议性操作。 

5. 检查这些消息，必要时启用“动作”(Action) 列中的操作。
加载操作可用时，“加载”(Load) 按钮立即可用。 

6. 单击“加载”(Load)。 
执行加载操作。

6.7.3.4 从存储卡加载软件单元 (S7-1500)
要将软件单元和其它项目数据一同加载到存储卡中，请按以下步骤操作：对此，可通过以下

几种方式： 
• 将存储卡中的项目数据作为新站进行加载 

使用此选项时，可将存储卡中的项目数据作为新站上传到项目中。 
• 将存储卡的项目数据加载到现有设备中 

使用此选项时，以将存储卡中的项目数据上传到项目的现有设备中

要求

• 项目已打开。 
• 存储卡已显示。

作为新站进行加载

要将项目数据从存储卡加载到项目中，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中，选择待上传的项目数据。

2. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“将设备作为新站上传（硬件和软件）”(Upload device as 
new station (hardware and software))。

或者：

1. 在项目导航中，将存储卡文件夹拖放到项目中。

或者：

1. 右键单击存储卡。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

3. 右键单击该项目。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。
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上传到现有设备

要将存储卡中的项目数据上传到现有设备中，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中，将存储卡的文件夹拖放到项目的设备上，或者复制存储卡并将数据粘贴到设
备中。
“上传预览”(Upload preview) 对话框随即打开。

2. 在“上传预览”(Upload preview) 对话框中，检查消息相关并在“动作”(Action) 列中选择所需
动作。
加载操作可用时，“从设备中上传”(Upload from device) 按钮随即启用。

3. 单击“从设备上传”。
执行加载操作。 

6.8 应用示例：使用软件单元将 PLC 程序划分为多个模块 (S7-1500)

6.8.1 应用示例简介 (S7-1500)

应用示例的目标

在本应用示例中，介绍了自动化项目中软件单元和命名空间的用法。 
以“拾取放置”应用为例，从技术角度介绍了如何使用软件单元将程序分解为多个模块并管

理各个模块之间的数据访问。 
模块化和标准化的自动化解决方案具有以下优势：

• 提高软件透明度、可读性并且易于使用。

• 提高了程序创建、文档编写和调试过程的效率。

• 有助于实施编程指南和风格指南定义。

• 标准化的程序代码易于重复使用。

• 通过既定接口，协同其他团队成员或外部承包商。

• 各种作业可更为轻松地拆分为相互独立的工作包。

• 轻松实现程序自动创建。

• 不同机器型号版本管理更加灵活。

• 极大简化了诊断与故障排除过程。

• 支持自动化项目的维护和维修。

通过使用软件单元，可以显著提高效率并促进团队协作。
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工艺任务

在本示例中，将控制一个将电子元件放入工件中的具体过程（拾取放置）在实际应用中，可

能是在手机中置入各种按钮。

传送带系统将工件载体传送到工作站。在此，放置在传送带上的工件由机器人与来自存储单

元的电子元件进行装配。

1

2

3

4

① 机械手

② 电子模块

③ 工件架上的工件

④ 存储单元

6.8.2 应用示例中的模块化结构 (S7-1500)

常规程序结构

在该应用示例中，将介绍一个主要由可自主运行的模块组成的程序。通过标准接口，各模块

间的数据交换更为轻松便捷。
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程序包含以下三个级别：

• “Global Environment”软件单元位于程序顶部，包含以下组件：

– 技术单元之外也可使用的全局设备数据

– 包含可多次使用的类型化块的库

• 中间层包含多个软件单元，每个软件单元控制一个设备单元：

– “TrayStorage”用于控制电子元件的存储和交付

– “Placement”将部件从存储系统中取出

– “Assembly”用于控制机械臂，将部件放置到工件中

– “Transport”用于协同传送带以及部件与和工件的供应

– “Utility”通过检查供应系统、测试压缩空气系统或通过电源和能源管理，确保设备的正

确操作

• “Machine Control”软件单元位于程序底部。在此，各个模块根据操作模式进行集中协调

和控制。

所有软件单元均为封装单元。只能从下到上进行单向数据交换。因此，不会出现循环关系。

下图显示了该程序的结构：
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单个软件单元的结构

所有软件单元具有相同的标准结构，基于同一个模板。程序元素在所有软件单元中都具有相

同的标准名称，只有命名空间不同。

每个软件单元在 高层级中均包含以下三个组织块：

• Main
• ProDiag
• Startup
组织块下方包含两个区域：

• Public
此区域中包含所有已发布且软件单元之外可以使用的数据。因此，“公共”(Public) 区域

代表软件单元的接口。其它软件单元可通过该接口进行数据访问。

例如，“Machine Control”软件单元将有关未决操作模式的相关信息写入其它软件单元的

“Public”区域中。这些信息可通过下游块进行查询和处理。

• Private
此区域中包含仅该软件单元内可用的所有数据和块。 

以下画面显示了软件单元的示意结构以及与其它程序层级的关系。
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模块化的优势

模块化结构具有以下优势：

• 由于程序代码的完全封装，因此可独立地对各软件单元进行编程、下载和测试。

• 采用模块化结构，便于添加新软件单元和调整/替换现有软件单元。要添加新的软件单元，

只需复制现有模板并更改命名空间的预设即可。程序元素的名称不必更改。 
例如，如果要求承包商编写新的软件单元，可以只提供“模板”和“GlobalEnvironment”
软件单元。基于这些信息，即可创建符合公司标准的新软件单元。  

• 添加新模块对中央“Machine Control”软件单元的影响很小。由于新模块的接口采用标准

化结构，因此无需重新编程数据交换。只是现有的迭代循环需要通过新模块扩展。
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6.8.3 应用示例中的命名空间应用 (S7-1500)
命名空间可显著提高编程效率和程序代码的清晰度。 
命名空间在以下应用中优势彰显：

• 软件单元派生无需重命名下游块

• 项目树中元素的清晰表示

• 程序代码中操作数的清晰表示

下文以“GroupAssembly”软件单元为例进行介绍。

派生软件单元

通过命名空间可以更轻松地派生软件单元。因为现在在一个 CPU 中可能存在多个同名的程

序元素，所以不得重命名派生软件单元中的程序元素。

只需几个步骤，例如，从模板派生“GroupAssembly”软件单元：

1. 复制模板。

2. 调整软件单元的名称和命名空间预设。

3. 将命名空间传送到下游程序元素中。

另请参见“更改软件单元的命名空间预设 (页 9141)”
下图显示了标准化模板和由此生成的“GroupAssembly”软件单元。新软件单元仅在名称和命

名空间预设方面与模板不同。 
程序元素的名称是相同的。 
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项目树中元素的清晰表示

项目树中程序结构的表示方式可清晰呈现：元素的命名空间仅在有别于预设时显示。 
“GroupAssembly”软件单元预设的命名空间为“Assembly”。大多数下游程序元素将应用此预

设。在项目树中，这些元素仅以其标准化名称显示，例如“Main”或“GroupLayer”。
例如，“Robot”功能块来自全局库，因此具有不同的命名空间“LDigi”。这样，程序员可轻松识

别该元素是一个中央库元素。例如，供应商的库可以被赋予制造商的名称作为命名空间。
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程序代码中操作数的清晰表示

使用命名空间时，操作数的显示也变得更为清晰明了：

• 如果该操作数的命名空间与所用块的相同，则仅显示操作数名称。

• 如果操作数来自不同的命名空间，则显示完全限定名称 [命名空间].[操作数名称]。 
此外，不使用引号并符合 IEC 表示法的数据块具有更清晰的表示方式。

下图显示了具有互连输入参数的“GroupLayer”功能块。在此示例中，可以轻松识别哪些变量与

“GroupLayer”同时位于“Assembly”命名空间中，哪些变量在不同的命名空间中。

使用软件单元 (S7-1500)
6.8 应用示例：使用软件单元将 PLC 程序划分为多个模块 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

9174 编程和操作手册, 11/2022



① 与“Group Layer”块位于同一命名空间中的变量（两者均位于“Assembly”命名空间中） 
仅显示操作数名称。

② 来自不同命名空间的变量。 
显示操作数的完全限定名称：[namespace].[subnamespace].[operand name]

结论

此应用示例展示了软件单元和命名空间的使用如何轻松将程序分解为独立的模块，并且它还

可以支持标准化任务。

它还演示了一种将程序部分有效地转移给供应商并在完成后将它们组装成一个完整项目的方

法。
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创建和管理块 7
7.1 创建块

7.1.1 块文件夹

功能

可以在项目树中找到“程序块”文件夹，在其中可以创建和管理以下块：

• 组织块 (OB)
• 函数块 (FB)
• 函数 (FC)
• 数据块 (DB)
第一次将指令拖动到作为内部系统函数块的程序中时，还可以在文件夹“Program blocks”中
创建包含另一子文件夹“Program resources”的子文件夹“System blocks”。内部系统函数块的

背景数据块也被粘贴到文件夹“程序资源”中。在“程序资源”(Program resources) 文件夹

中，可对这些背景数据块进行复制、重命名或删除。如果“程序资源”(Program resources) 文
件夹不含任何块，则将与“系统块”(System blocks) 文件夹一同删除。

系统会自动为每个设备生成一个程序循环 OB 并插入到“程序块”(Program blocks) 文件夹

中。 

说明

从“程序资源”(Program resources) 文件夹中移出块或将块移入“程序资源”(Program 
resources) 文件夹中

在“程序资源”(Program resources) 文件夹和其它文件夹之间，可以进行块移动。从“程序

资源”(Program resources) 文件夹中移出块或将块移入“程序资源”(Program resources) 文件

夹时，请注意以下事项：

• 将块从“程序资源”(Program resources) 文件夹中移动到其它文件夹中：下一次编译用户程序
时，发生移动的背景数据块将移回“程序资源”(Program resources) 文件夹中。

• 将其它块移动到“程序块”(Program blocks) 文件夹中：下一次编译期间会删除“程序资源”
文件夹中那些运行用户程序时不需要的块。这可能会导致移动的块被删除。 
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分组块

在“程序块”(Program blocks) 文件夹中，可通过创建子文件夹对各块进行分组。这些子文件

夹与运行系统无关，但所包含的块却与运行系统相关。将用户程序加载到设备后再加载项目

中时，这些子文件夹保留不变。

参见

创建函数和函数块 (页 9179)
创建数据块 (页 9180)
创建组织块 (页 9178)
使用库中的块 (页 9182)

7.1.2 创建组织块

要求

项目树中，文件夹“程序块”(Program blocks) 已打开。

操作步骤

要创建组织块，请按以下步骤操作：

1. 双击“新增块”(Add new block) 命令。
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“组织块 (OB)”(Organization block (OB)) 按钮。

3. 选择新组织块的类型。

4. 输入新的组织块的名称。如果数据块未定义任何命名空间，则该名称中 多可包含 125 个字符。

5. 软件单元中的可选操作：输入新组织块的命名空间，或使用该软件单元的预设命名空间。 

说明

软件单元中的命名空间

有关命名空间的信息，尤其是基于 IEC 61131-3 的命名规则，请参见 
“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

6. 输入新的组织块的属性。

7. 要输入新的组织块的其它属性，可单击“附加信息”(Additional information)。
将显示一个具有更多输入域的区域。

8. 输入所需的所有属性。
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9. 如果组织块在创建后没有打开，则可选择复选框“添加新对象并打开”(Add new and open)。
10.单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

新组织块已创建。该组织块位于项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中。可以在巡视

窗口或设备视图中的某些组织块创建之后，向其分配其它参数。组织块描述将说明是否新创

建的组织包含其它的参数。 

参见

组织块 (OB) (页 46)
块文件夹 (页 9177)
创建函数和函数块 (页 9179)
创建数据块 (页 9180)
使用库中的块 (页 9182)
输入块标题 (页 9188)
输入块注释 (页 9189)

7.1.3 创建函数和函数块

要求

项目树中，文件夹“程序块”(Program blocks) 已打开。

操作步骤

要创建函数 (FC) 或函数块 (FB)，请按以下步骤操作：

1. 双击“新增块”(Add new block) 命令。
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“函数块 (FB)”(Function block (FB)) 或“函数 (FC)”(Function (FC)) 按钮。

3. 输入新块的名称。如果数据块未定义任何命名空间，则该名称中 多可包含 125 个字符。
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4. 软件单元中的可选操作：输入新块的命名空间，或使用该软件单元的预设命名空间。 

说明

软件单元中的命名空间

有关命名空间的信息，尤其是基于 IEC 61131-3 的命名规则，请参见 
“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

5. 输入新块的属性。 
6. 要输入新块的其它属性，可单击“附加信息”(Additional information)。

将显示一个具有更多输入域的区域。

7. 输入所需的所有属性。

8. 如果该块在创建后没有打开，则可选择复选框“添加新对象并打开”(Add new and open)。
9. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

新块已创建。该块位于项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中。

参见

函数块 (FB) (页 47)
函数 (FC) (页 46)
块访问的基本知识 (页 63)
块文件夹 (页 9177)
创建组织块 (页 9178)
创建数据块 (页 9180)
使用库中的块 (页 9182)
输入块标题 (页 9188)
输入块注释 (页 9189)

7.1.4 创建数据块

要求

项目树中，文件夹“程序块”(Program blocks) 已打开。

创建和管理块

7.1 创建块

对 PLC 进行编程

9180 编程和操作手册, 11/2022



操作步骤

要创建数据块，请按以下步骤操作：

1. 双击“新增块”(Add new block) 命令。
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。

3. 选择该数据块的类型。此时，可进行以下选择：

– 要创建全局数据块，请选择列表条目“全局 DB”(Global DB)。
– 要创建一个 ARRAY 数据块，则需在列表中选择条目“ARRAY DB”。
– 要创建背景数据块，请从列表中选择要为其分配背景数据块的目标函数块。该列表只

包含先前为 CPU 创建的函数块。

– 要创建基于 PLC 数据类型的数据块，从列表中选择 PLC 数据类型。该列表只包含先前

为 CPU 创建的 PLC 数据类型。

– 要创建基于系统数据类型的数据块，从列表中选择系统数据类型。该列表中仅包含已

插入 CPU 程序块中的系统数据类型。

4. 输入数据块名称。如果数据块尚未定义命名空间，则数据块名称中 多可包含 125 个字符。

5. 软件单元中的可选操作：输入新数据块的命名空间，或使用该软件单元的预设命名空间。 

说明

软件单元中的命名空间

有关命名空间的信息，特别是符合 IEC 61131-3 的命名约定，敬请访问： 
对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)

6. 输入新数据块的属性。 
7. 如果选择一个 ARRAY DB 作为数据块类型，则需输入数据类型 ARRAY 和 ARRAY 的上限。 

可以在所创建块的属性窗口中随时更改 ARRAY 的上限。但后续无法更改 ARRAY 数据类型。

8. 如果选择包含有监视的块作为“类型”(Type)，则可为监控函数指定一个 ProDiag 函数块。

9. 要输入新数据块的其它属性，可单击“附加信息”(Additional information)。
随即显示一个带有多个文本框的区域。

10.输入所需的所有属性。

11.如果该块在创建后没有打开，则可选择复选框“添加新对象并打开”(Add new and open)。
12.单击“确定”(OK)，确认输入。
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结果

创建了新数据块。该数据块位于项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中。

说明

ARRAY 数据块的保持性

ARRAY 数据块及其组件不能进行保持性设置。

参见

数据块编程的基本原理 (页 9293)
全局数据块 (DB) (页 48)
背景数据块 (页 61)
系统数据类型 (页 384)
使用库中的块 (页 9182)

7.1.5 使用库中的块

可以将块保存在项目库或全局库中，以便可在用户程序中多次使用它们。可以将块作为主站

副本或类型插入。

另请参见：库基本知识

要求   
• 已显示“库”(Libraries) 任务卡。

• 未对全局库设置写保护。

将块作为主站副本添加到项目库或全局库

要将新块作为主站副本添加到项目库或全局库中，请按以下步骤操作：

1. 大化项目库或全局库。

2. 使用拖放操作将要添加到库中的块移动到文件夹“主站副本”(Master copies) 中或者项目库或
全局库的任意一个子文件夹“主站副本”(Master copies) 中。在鼠标指针下方出现小加号之后，
释放鼠标左键。 
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或者：

1. 复制要添加为模板副本的块。

2. 大化项目库或全局库。

3. 右键单击“主站副本”(Master copies) 文件夹或其任何子文件夹。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

将块作为类型添加到项目库或全局库

要将新块作为类型添加到项目库或全局库中，请按以下步骤操作：

1. 将项目库 大化。

2. 将待添加为类型的块拖放到项目库的“类型”(Types) 文件夹中，或拖放到该文件夹下的任意
一个子文件夹中。在鼠标指针下方出现小加号之后，释放鼠标左键。

3. 必要时，可以将该块从项目库的“类型”(Types) 文件夹中拖放到全局库的“类型”(Types) 文件
夹中。或在项目库中复制该块，再添加到全局库中。 

或者：

1. 复制待添加为类型的块。

2. 将项目库 大化。

3. 右键单击“类型”(Types) 文件夹或其任何子文件夹。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。
5. 必要时，可以将该块从项目库的“类型”(Types) 文件夹中拖放到全局库的“类型”(Types) 文件

夹中。或在项目库中复制该块，再添加到全局库中。 

使用项目库或全局库中的块

要在项目中使用项目库或全局库中的块，请按以下步骤操作：

1. 大化项目库或全局库，以便可以看到需要使用的块。

2. 通过拖放操作将块移动到 CPU 的块文件夹。如果所选的插入点不允许该操作，则鼠标指针将
显示为带有斜线的圆。 

说明

如果在全局库中从某个类型派生了一个实例，则该类型也将插入到项目库中。这样，该实例

将只与项目库中的类型相关联。
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7.1.6 复制或移动块

7.1.6.1 复制块的基本知识

函数

还可以通过复制现有的块和粘贴副本来创建新块。复制到相同设备系列的 CPU 时，请注意

以下原则：

• 可以无限制地复制组织块 (OB)、函数 (FC)、函数块 (FB) 和全局数据块 (DB)。
• 因为背景数据块分配给函数块之后便无法更改，因此只能复制属于具体函数块的背景数

据块。但如果将背景数据块复制到其它 CPU，则将取消这种分配。如果那里存在名称相

同的函数块，则背景数据块将被分配给该函数块。如果将背景数据块和函数块一起复制

到其它 CPU，则背景数据块将分配给该函数块的副本。
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不同的设备系列有时支持不同的块，尤其是在使用组织块时。但是，函数块和函数也可以编

写在具有不同访问类型的各种设备上。因此，并不是所有块都会被所有设备所支持。复制到

不同的设备系列时，请注意以下原则：

• 复制到 S7-1200 CPU：
– 具有“优化”访问方式类型的组织块可复制到 S7-1200 中。如果 S7-1200 CPU 支持复

制的 OB 类型，则复制的 OB 将保留其事件的属性。但是必须再次编译。

– 虽然具有“一般”访问类型的组织块可被复制到 S7-1200，但是 CPU 并不支持这些块。

– 具有“优化”访问类型的函数块 (FB)、函数 (FC) 和全局数据块 (DB) 可复制到 S7-1200 
中。但之后，必须对这些块进行重新编译。

– 背景数据块：如果目标 CPU 中有函数块具有分配到源 CPU 中背景数据块的名称，那

么背景数据块将被分配到目标 CPU 中的函数块。如果将背景数据块和在源 CPU 中分

配的函数块一起复制到目标 CPU，则背景数据块将被分配给该函数块的副本。

• 复制到 S7-1500 CPU：
– 具有“优化”访问类型的组织块可复制到 S7-1500 中。如果 S7-1500 CPU 支持复制的 

OB 类型，则复制的 OB 将保留其事件的属性。但是必须再次编译。不受支持的 OB 类
型将收到禁止停止符号。

– 具有“标准”访问类型的组织块可复制到 S7-1500 中。如果该 OB 源自 S7-300/400 
CPU，则会收到相应 OB 类型的标准事件。如果 OB 来自 S7-1200/1500 CPU，则将收

到其事件的属性。但是必须再次进行编译。

– 具有“优化”访问类型的函数块 (FB)、函数 (FC) 和全局数据块 (DB) 可复制到 S7-1500 
中。但之后，必须对这些块进行重新编译。

– 背景数据块：如果目标 CPU 中有函数块具有分配到源 CPU 中背景数据块的名称，那

么背景数据块将被分配到目标 CPU 中的函数块。如果将背景数据块和在源 CPU 中分

配的函数块一起复制到目标 CPU，则背景数据块将被分配给该函数块的副本。

• 复制到 S7-300/400 CPU：
– 可以根据需要在 S7-300 和 S7-400 之间复制组织块。 
– 虽然来自 S7-1200/1500 CPU 的组织块可被复制到 S7-300/400 CPU，但是目标 CPU 并

不支持这些块。

– 可以根据需要在 S7-300 和 S7-400 之间复制函数块 (FB)、函数 (FC) 和全局数据块 
(DB)。

– 虽然可以将函数块 (FB)、函数 (FC) 和全局数据块 (DB) 从 S7-1200/1500 CPU 复制到 
S7-300/400 CPU，但目标 CPU 并不支持这些块。 

– 背景数据块：如果目标 CPU 中有函数块具有分配到源 CPU 中背景数据块的名称，那

么背景数据块将被分配到目标 CPU 中的函数块。如果将背景数据块和在源 CPU 中分

配的函数块一起复制到目标 CPU，则背景数据块将被分配给该函数块的副本。

– 可将使用 LAD 或 FBD 编程并包含 SCL 程序段的函数块 (FB) 和函数 (FC) 复制到 
S7-300/400 CPU 中，但目标 CPU 不支持这些函数块/函数。 
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在项目树中，不受支持的块由禁止停止符号表示。无法编辑带有禁止停止符号的块，只能再

次将其用作复制源。

说明

当块在不同系列的设备之间复制时，被复制的块可能需要重新编译。这种情况同样适用于在 
CPU 和软件控制器之间进行的块复制。如果块具有专有技术保护，只有使用正确的密码才能

进行重新编译。

复制数据

通过粘贴操作可将所有块数据复制并转发到副本。这些数据包括：

• 块接口变量

• 所有程序段

• 所有现有编译中的注释

• 块中定义的消息

• 被复制块的全部程序代码，包括块中所含的调用指令。

但以下对象不会复制：

– 被调用块和相关的背景数据块

– 被复制块中引用的全局变量

– 被复制块中所用的 PLC 数据类型，用于声明块参数和全局变量

– 被复制块中所用的工艺对象

避免粘贴期间发生名称冲突 
将复制的同名块粘贴到已有块中时，将采用以下机制来避免名称冲突：

• 将复制的块粘贴到同一个 CPU 中：

块的副本将获得带编号的名称。例如，如果复制了块“A”，则副本的名称可能是“A_1”。该

编号并不使用连续数字，而是使用可用的 小数字。如果没有更小的编号可用，则块“A”的
副本还可能获得名称“A_25”。

• 将复制的块粘贴到其它 CPU 中：

将打开一个对话框，用户可以选择是替换同名的块还是以副本名称（名称_编号）粘贴复

制的块。
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在软件单元中，命名空间有助于避免名称冲突。有关复制块时命名空间处理方式的更多信息，

请参见“复制或移动程序元素的基础知识 (页 9149)”。 

说明

编号冲突

如果所粘贴的块与现有块的块编号相同，则可能发生编号冲突。该块编号在粘贴期间不会自

动更改。这种双重编号可能会影响块调用。因此，在复制块时，应仔细检查块编号并手动或

使用块属性纠正重复的块编号。重复的块编号导致编译错误。

参见

复制或移动块 (页 9187)

7.1.6.2 复制或移动块

要求

项目树中的文件夹“程序块”(Program blocks) 已打开。

复制块

要复制块，请按下列步骤操作：

1. 右键单击要复制的块。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

3. 在项目树中，右键单击待插入已复制块的程序块文件夹。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。

– 如果将该块粘贴到同一个 CPU 中，则粘贴时副本带有扩展名“_<连续编号>”。 
– 如果将该块粘贴到不同 CPU 中，且该 CPU 中已存在同名块，则将打开“粘贴”(Paste) 

对话框。选择所需选项，并单击“确定”(OK) 进行确认。

此外，也可通过在按住 <Ctrl> 键的同时进行拖放操作，进行块复制。

移动块

要移动块，请按下列步骤操作：

1. 右键单击待移动的块。

2. 将块拖放到新位置处。
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参见

复制块的基本知识 (页 9184)

7.1.7 输入块标题

块标题是块的标题。 它与块名称不同，块名称是在创建块时分配的。 块标题的长度被限制

为一行。 可以为打开的块和已关闭的块输入块标题。

要求  
代码块可用。

为打开的块输入块标题

要在打开的块中插入块标题，请按以下步骤操作：

1. 单击程序编辑器中块的标题栏。

2. 输入块标题。

为已关闭的块输入块标题

要在已关闭的块中插入块标题，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中右键单击该块。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”命令。
将打开包含块属性的对话框。

3. 在区域导航中选择“信息”。

4. 在“标题”输入域中输入块标题。

5. 单击“确定”，确认输入。

参见

创建组织块 (页 9178)
创建函数和函数块 (页 9179)
输入块注释 (页 9189)
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7.1.8 输入块注释

可以使用块注释对全部代码块加以说明。例如，可以指出块的用途或提醒用户注意某些特性。

可以为打开的块和已关闭的块输入块注释。

说明

块注释不能超过 32767 个 Unicode 字符。

要求   
代码块可用。

为打开的块输入块注释

要在打开的块中插入块注释，请按以下步骤操作：

1. 单击块标题前的小箭头。
右箭头将变为下箭头，并显示注释区域。

2. 在注释区域中单击“注释”。
“注释”文本行将被选中。

3. 输入块注释。

为已关闭的块输入块注释

要在已关闭的块中插入块注释，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中右键单击该块。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”命令。
将打开包含块属性的对话框。

3. 在区域导航中选择“信息”。

4. 在“注释”输入域中输入块注释。

5. 单击“确定”，确认输入。

参见

创建组织块 (页 9178)
创建函数和函数块 (页 9179)
输入块标题 (页 9188)
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7.2 指定块属性

7.2.1 块属性的基本知识 

块属性  
每个块都有一些属性，用户可以显示和编辑这些属性。 这些属性用于：

• 标识块

• 显示块的存储器要求和编译状态

• 显示时间戳

• 显示参考信息

• 指定访问保护

参见

块属性概述 (页 9191)
块时间戳 (页 9196)
显示和编辑块属性 (页 9198)
设置助记符 (页 9101)
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7.2.2 块属性概述

概述

块的属性是特定于块和 CPU 的。因此，并非所有属性适用于所有块或所有 CPU 系列。下表

概述了块的属性：

组 属性 说明

属性 名称 站内唯一的块名称

常量名称 PLC 变量表中为 OB 粘贴的常量的名称 
类型 块类型（无法更改）

编号 块编号

事件类别 OB 的事件类别（无法更改）

语言 块的编程语言

程序段中的程序语言 适用于 GRAPH 块中对条件编程的语言。

版本 GRAPH 块的版本

过程映像分区号 显示分配给组织块的过程映像分区（无法更改）

数据类型 ARRAY ARRAY 数据块的数据类型（无法更改）

ARRAY 的限值 ARRAY 数据块的上限

可通过“指令”(Instructions) 任务卡上“移动操

作”(Move operations) 部分中的选项，对 
ARRAY 数据块进行寻址。

信息 标题 块标题

注释 块注释

版本 块的版本号

系列 块系列名称

作者 作者名、公司名、部门名或其它名称

用户自定义 ID 用户创建的 ID
时间戳 块 块的创建时间和更改时间（无法更改）

接口 块接口的创建时间（无法更改）

代码 代码修改时间（不可编辑）

数据 数据修改时间（不可编辑）

负载相关 上次负载相关修改的时间（无法更改）
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组 属性 说明

编译 状态 上次编译运行的详细信息（无法更改）

长度 块长度的详细信息（无法更改）

仿真 指示是否可使用 SIMATIC S7-PLCSIM Advanced 
对该块进行仿真编译。此时，需要在项目属性中

选择“块编译时支持仿真”(Support simulation 
during block compilation) 选项。

另请参见：“显示项目属性”

库的符合性 显示该块是否可作为类型添加到库中。

保护 保护 设置块的专有技术保护和复制保护。

另请参见：“保护块 (页 9213)”
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组 属性 说明

属性

 
IEC 检查 根据 IEC 61131 标准，对比较运算和算术运算中

的操作数进行兼容性测试。对于不兼容的操作

数，需要进行显式转换。

另请参见“数据类型转换概述 (页 571)”
块中的本地错误处理 并使用 GET_ERROR 或 GET_ERR_ID 指令（无法

更改）在块内进行故障排除。

另请参见“处理程序执行错误 (页 158)”
优化块访问 在带有优化访问功能的块变量声明中，仅包含数

据元素的符号名称。系统将自动优化并管理地

址。这将提高 CPU 的性能并同时有效防止来自

诸如 SIMATIC HMI 的访问错误。

另请参见“可优化访问的块 (页 63)”
支持多重实例 该块可通过“多重实例”调用选项进行调用。该

属性无法更改。

创建扩展状态信息 可用于监视 SCL 块的所有变量。然而，该选项

不会增加所需的程序内存空间和执行时间。

检查 ARRAY 限值 检查 SCL 块在运行时，数组下标是否在 ARRAY 
的声明范围内。如果数组下标超出所允许的范

围，则将块使能输出 ENO 设置为“0”。
自动置位 ENO/自动置位 
SCL 块和 SCL 程序段的 
ENO

检查在 SCL 块的运行时期间处理某些指令时是

否发生错误。若发生运行时错误，则将块使能输

出 ENO 设置为“0”。
创建 小化 DB 以 小化格式，创建 S7-300 和 S7-400 中 

GRAPH 块的背景数据块。该选项可减少所需的 
GRAPH FB 存储空间。但是，只能接收待有限的

程序状态信息。

跳过步 如果 GRAPH 块中某个步前后的转换条件同时有

效，则将不会激活该步，而是跳过该步。

确认监控条件报警 GRAPH 块操作期间发生的任何监控错误必须在

继续程序之前进行确认。

手动操作时总是处理所

有连锁条件

在手动模式下，始终监视 GRAPH 块的所有互锁

条件。 
获取初始值

（仅在块版本 V4.0 及以

上版本中激活）

操作数的信号状态和步或转换条件的比较结果将

存储在 GRAPH 块接口的静态参数“CRIT_LOC”、
“CRIT_LOC_ERR”、“CRIT”和“CRIT_FLT”中。
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组 属性 说明

锁定操作模式选择 防止选择 GRAPH 块操作模式。

扩展块的名称 定义该扩展块，通过该块可访问 GRAPH 函数块

中块接口内的不可见参数。

数据块在设备中受写保

护

指示数据块在目标系统中是否为只读，且在程序

运行期间是否无法将其覆盖。该选项仅适用于数

据块。

仅存储在装载内存 激活后，装载存储器中只存储块的管理信息

（64 位）。因此，程序将无法直接访问该块的各

个变量。 
具体的访问方式，位于“扩展指令 > 数据块函

数”(Extended Instructions > Data block 
functions) 窗格的“指令”(Instructions) 任务卡

中。  
该选项仅适用于数据块。

D 数据块从 OPC UA 可访

问

如果选中该复选框，则该数据块可作为完整的对

象从 OPC UA 进行访问。之后，可为 OPC UA 分
别发布或锁定该数据块的各个变量。

该选项仅适用于 S7-1200/S7-1500 系列数据块。

数据块通过 Web 服务器

可访问

如果选中该复选框，则数据块可作为一个完整的

对象从 Web 服务器进行访问。之后，可对该数

据块的各变量进行分别发布或锁定。该选项仅适

用于数据块。

启动信息 这里可以指定 S7-1500 CPU 的 OB 启动信息的结

构：与 S7-300 和 S7-400 CPU 或优化启动信息

类似。

优先级 显示组织块的优先级设置。可通所使用的 CPU 
系列和组织块类型，确定是否可以更改优先级。

通过寄存器输入参数 在 S7-1500 的 STL 块中，启用通过寄存器输入

参数。基于该功能，可在块中使用指令“条件调

用块”(CC) 和“非条件调用块”(UC)。
启用回读 可以将块中的单个元素标记为回读。如果要在 

CFC 图中使用该块，则与“变量回读”功能相

关。

块的表示方式 指定 CFC 图中块的表示方式。
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组 属性 说明

更多信息，请参见 CFC 帮助信息中的“显示 
CFC 图表中的块符号变量”页面。

时间中断 时间中断 时间中断 OB 的参数：活动（是或否）、执行、

启动日期和时间、本地时间或系统时间 
循环中断 循环中断 循环时间和循环中断 OB 的相位偏移

触发器 触发器 显示硬件中断 OB 的启动事件

等时同步模式 等时同步模式 等时同步模式中断 OB 的参数：应用循环、自动

设置（是或否）、延时。

此外，还将指定将 PROFINET IO 系统或 DP 主站

系统中的 IO 设备或 DP 从站分配给等时同步模

式中断 OB。
下载而不重新初

始化

存储器预留区域 定义易失性存储器中可用于接口扩展的预留区

域。

当前可用字节数显示在括号中。每次编译之后都

会更新该信息。

为保持性变量激活下载

而不重新初始化

启用保持性存储器中预留区域的定义。

保持性存储器中的预留

区域

定义保持性存储器中可用于接口扩展的预留区

域。

当前可用字节数显示在括号中。每次编译之后都

会更新该信息。

参见

块属性的基本知识  (页 9190)
块时间戳 (页 9196)
显示和编辑块属性 (页 9198)
块访问的基本知识 (页 63)
PLC 编程的常规设置 (页 9116)
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7.2.3 块时间戳

简介

块接收许多的时间戳，可以提供块创建的时间和上一次更改的时间。 这些时间戳还可用于

编译前自动执行的一致性检查。 

代码块时间戳

对于代码块 (OB、FB、FC) 生成以下时间戳：

• 块： 创建日期、修改日期

• 接口： 修改日期

• 代码/数据： 修改日期

• 负载相关：修改日期

若调用块的时间戳早于被调用块接口的时间戳，则编译期间显示时间戳冲突。

代码块时间戳可按如下方式更新：

• 块： 后一次块修改的时间戳始终与接口的时间戳或 后一次修改代码段的时间戳相同。

• 接口： 每次修改接口时，更新接口的时间戳。 即使手动撤消对接口的更改，例如改回原

名称，但该更改也会更新时间戳。 然而，若使用“撤消”功能撤消更改，则时间戳复位

到未进行更改之前的值。

• 代码/数据： 每次更改块代码时，更新代码的时间戳。 即使手动撤消对代码的更改，例如

删除指令，但该更改也会更新时间戳。 然而，若使用“撤消”功能撤消更改，则时间戳

复位到未进行更改之前的值。

• 负载相关： 每次更改代码块时，更新“负载相关”的时间戳。 这些更改可以影响代码、

数据或接口。 

全局数据块时间戳

对于全局数据块生成以下时间戳：

• 块： 创建日期、修改日期

• 接口： 修改日期

• 数据： 修改日期

• 负载相关：修改日期
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若全局数据块的时间戳早于所使用的 PLC 数据类型的时间戳，则在基于 PLC 数据类型的全局

数据块的编译期间报告时间戳冲突。

全局数据块的时间戳可按如下方式更新：

• 块： 全局数据块 后一次更改的时间戳始终与接口和数据的时间戳相同。

• 接口与数据： 每次更改全局数据块时，都会更新接口时间戳和数据。 即使手动撤消更改，

例如删除变量，但该更改也会更新时间戳。 然而，若使用“撤消”功能撤消更改，则时

间戳复位到未进行更改之前的值。

• 负载相关： 每次更改全局数据块时，更新“负载相关”的时间戳。 这些更改可以影响数

据或接口。 

背景数据块时间戳

对于背景数据块生成以下时间戳：

• 块： 创建日期、修改日期

• 接口： 修改日期

• 数据： 修改日期

• 负载相关：修改日期

若背景数据块的接口时间戳与函数块的时间戳不同，则编译背景数据块期间，将报告时间戳

冲突。 
背景数据块的时间戳可按如下方式更新：

• 块： 背景数据块 后一次更改的时间戳始终与接口和数据的时间戳相同。

• 接口与数据： 每次更改背景数据块时，都会更新接口时间戳和数据。 即使手动撤消更改，

例如取消变量保持设置，但该更改也会更新时间戳。 然而，若使用“撤消”功能撤消更

改，则时间戳复位到未进行更改之前的值。

• 负载相关： 每次更改背景数据块时，更新“负载相关”的时间戳。 这些更改可以影响数

据或接口。 

PLC 数据类型时间戳

对于 PLC 数据类型生成以下时间戳：

• 块： 创建日期、修改日期

• 接口： 修改日期

• 负载相关：修改日期
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PLC 数据类型的时间戳可按如下方式更新：

• 块： PLC 数据类型 后一次更改的时间戳始终与接口时间戳相同。

• 接口： 每次更改 PLC 数据类型时，更新接口的时间戳。 即使手动撤消更改，例如删除 PLC 
数据类型的内容，但该更改也会更新时间戳。 然而，若使用“撤消”功能撤消更改，则

时间戳复位到未进行更改之前的值。

• 负载相关： 每次更改 PLC 数据类型时，更新“负载相关”的时间戳。 

参见

块属性的基本知识  (页 9190)
块属性概述 (页 9191)
显示和编辑块属性 (页 9198)
有关编译块的基本信息 (页 9897)

7.2.4 显示和编辑块属性

块的属性是特定于块和 CPU 的。因此，并非所有属性适用于所有块或所有 CPU 系列。只能

显示的属性受写保护。

显示和编辑已关闭的块的属性         
要显示和编辑已关闭块的属性，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“程序块”文件夹。

2. 右键单击要显示或编辑其属性的块。

3. 在快捷菜单中，选择“属性”命令。
将打开该块的属性对话框。

4. 在区域导航中，单击要显示或编辑其属性的块。

5. 更改相关属性。

6. 单击“确定”，确认输入。
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显示和编辑打开块的属性

要显示或编辑打开块的属性，请按以下步骤操作：

1. 在“视图”菜单中，选中“巡视窗口”复选框。
巡视窗口随即打开。

2. 单击“属性”选项卡。
将在巡视窗口的“属性”选项卡中显示块的属性。

3. 在区域导航中，单击要显示或编辑其属性的块。

4. 更改相关属性。

结果

将更改块的属性。在保存项目前不会保存所作更改。 

参见

块属性的基本知识  (页 9190)
块属性概述 (页 9191)
块时间戳 (页 9196)

7.3 管理块

7.3.1 打开块

用户可以打开项目中的块（离线块）和设备中的块（在线块）。

要打开一个离线块，用户有以下选择：

• 直接打开离线块

在项目树或总览窗口中打开相应的块文件夹时，可直接打开一个块。

• 查找并打开离线块

可在项目、设备、“程序块”(Program blocks) 文件夹以及程序编辑中搜索块，并打开。

打开在线块时，请注意以下特性：

• 无法编辑在线块。

• 其他用户可以通过 CPU 上并行工作的结点，在选定的 CPU 上执行加载过程。因此可能发

生这样的情况，如果块仅存在于设备中，已经打开的在线块在加载过程中将删除。这种

情况下，在线块会关闭，巡视窗口中将显示一条消息。
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直接打开离线块

要直接打开一个离线块，用户有以下选择：

1. 在项目树或总览窗口中，打开待打开块所在的文件夹。

2. 双击要打开的块。
块将在程序编辑器中打开。 

查找并打开离线块

要查找并打开离线块，请按以下步骤操作：

1. 可启动以下三种类型的搜索过程：

– 在项目、设备或“程序块”(Program block) 文件夹的快捷菜单中，选择“打开块/PLC 数
据类型”(Open block/PLC data type) 命令，或按下 <F7> 键。根据选择范围，搜索此部

分。

– 在打开的程序编辑器中，按下 <F7> 键。

将打开“打开块/PLC 数据类型”(Open Block/PLC Data Type) 对话框。

2. 输入待查找块的名称、命名空间、地址或类型。也可以只输入字段名称的一部分。
通过输入的每个字母进一步过滤块列表。系统将显示名称中包含所输入文本的所有块，而与
文本所在位置无关。不区分大小写。以所输入文本开头的块会显示在列表起始位置。如果没
有与输入相匹配的块，则关闭块列表。可随时通过单击文本框右侧的按钮显示完整的块列表。
请注意，在此不会进行过滤。如果要再次过滤输入，则需再次单击该按钮。

3. 在块列表中，单击要打开的块。
该块将在程序编辑器中打开，并显示为项目树中的选项。 

打开在线块

要直接打开一个在线块，用户有以下选择：

1. 在项目树中打开“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 单击接口左侧的箭头符号，显示接口下方排列的所有对象。

3. 双击接口下方的“更新可访问的设备”(Update accessible devices) 命令。
将显示所有可通过该接口访问的设备。 

4. 打开包含要打开块的设备的文件夹。

5. 打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。
将显示设备的所有块。

6. 双击要打开的块。
块将在程序编辑器中打开。 

参见

保存块 (页 9201)
关闭块 (页 9201)
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重命名块 (页 9202)
离线删除块 (页 9203)
删除在线块 (页 9203)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)

7.3.2 保存块

块总是随项目一起保存。 同时也可保存错误块。 这样，便可以在方便时解决错误。 

步骤 
要保存块，请按下列步骤操作：

1. 选择“项目”(Project) 菜单中的“保存”(Save) 或“另存为”(Save as) 命令。
另请参见：保存项目

参见

打开块 (页 9199)
关闭块 (页 9201)
重命名块 (页 9202)
离线删除块 (页 9203)
删除在线块 (页 9203)

7.3.3 关闭块

步骤

要关闭块，请按下列步骤操作：

1. 在程序编辑器的块标题栏中单击“关闭”(Close) 按钮。

说明

请注意，关闭块时不会保存块。
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参见

打开块 (页 9199)
保存块 (页 9201)
重命名块 (页 9202)
离线删除块 (页 9203)
删除在线块 (页 9203)

7.3.4 重命名块

要求

“程序块”(Program blocks) 文件夹在项目树中已打开。

步骤

要更改块名称，请按下列步骤操作：

1. 右键单击要重命名的块。

2. 在快捷菜单中选择“重命名”(Rename) 命令。
项目树中的块名称将变为输入域。

3. 输入新的块名称。

4. 按 Enter 键确认输入。

结果

这样在程序中的所有使用点更改了该块名称。

参见

打开块 (页 9199)
保存块 (页 9201)
关闭块 (页 9201)
离线删除块 (页 9203)
删除在线块 (页 9203)
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7.3.5 离线删除块

要求  
“程序块”(Program blocks) 文件夹在项目树中已打开。

步骤

要离线删除现有块，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中，右键单击要删除的块。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

3. 单击“是”(Yes) 确认安全提示。
将从项目中离线删除该块。

说明

如果要删除组织块，请注意可能给这些块分配了事件。 如果删除这类组织块，程序将无法

响应参数化的事件。

参见

打开块 (页 9199)
保存块 (页 9201)
关闭块 (页 9201)
重命名块 (页 9202)
删除在线块 (页 9203)
下载 S7-1200/1500 的块 (页 9903)

7.3.6 删除在线块 (S7-300, S7-400)

要求   
项目树中的文件夹“程序块”(Program blocks) 已打开。
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步骤

要删除现有在线块，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中，右键单击要从设备中删除的块。

2. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。
将打开“删除”(Delete) 对话框。

3. 选择“从设备中删除”(Delete from device) 复选框。

4. 单击“是”(Yes) 。
块将从在线设备中删除。 

参见

打开块 (页 9199)
保存块 (页 9201)
关闭块 (页 9201)
重命名块 (页 9202)
离线删除块 (页 9203)

7.3.7 删除 CPU 数据块

可以在离线和在线模式中删除 CPU 数据块。 

在离线模式中删除 CPU 数据块 
按以下步骤操作从离线项目中删除 CPU 数据块：

1. 在项目导航的“程序块”文件夹中右键单击想要删除的 CPU 数据块。

2. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

3. 单击“是”(Yes) 确认安全提示。
随即将从离线项目中删除 CPU 数据块。

在在线模式中删除 CPU 数据块

按以下步骤操作从在线项目中删除 CPU 数据块：

1. 与包含想要删除的 CPU 数据块的设备之间建立在线连接。

2. 在项目导航的“程序块”文件夹中右键单击想要从设备中删除的 CPU 数据块。

3. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。
将打开“删除”(Delete) 对话框。
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4. 选择“从设备中删除”(Delete from device) 复选框。

5. 单击“是”(Yes) 。
随即将从在线设备中删除 CPU 数据块。 

参见

CPU 数据块 (页 62)

7.4 使用外部源文件

7.4.1 使用外部源文件的基本知识

功能

文本编程语言 STL 和 SCL 可用于在任意 ASCII 编辑器中输入程序代码，并将其另存为外部源

文件。这样可用于执行一系列任务，例如

• 声明变量

• 指定块属性

• 对块进行编程

此外，还可以将 PLC 数据类型保存到外部源文件。

说明

请注意以下事项：

• 对于从外部源文件或 PLC 数据类型集成到 TIA Portal 的块，源文件需保存为以下字符编码形式：

– ANSI
– UTF-8，带 BOM（字节顺序标记）

– UTF-16，带 BOM，高位和低位编址格式

– UTF-32，带 BOM，高位和低位编址格式

– UCS2，高位和低位编址格式

• 在软件单元中，只能将外部源文件用于支持 SCL 编程语言的已优化的块和 PLC 数据类型。

• 使用外部源时，只能在对应的环境中生成块和 PLC 数据类型，也就是软件单元中或直接位于 
PLC 下。这表示不会覆盖其它软件单元中的任何块或 PLC 数据类型。如果由于所选外部源而
出现此类情况，将无法执行生成操作。
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可以将这些源文件导入到项目中，并通过它们生成块或 PLC 数据类型。这样可以使用一个源

文件生成多个对象。从源文件生成块时需遵循以下特性：

• 如果项目中已存在具有相同名称的块或 PLC 数据类型，则会在项目中覆盖这些块或 PLC 数
据类型。

• 如果使用绝对块编号设定块，而不是源文件中的符号名，且此编号已经由项目中的块进

行了分配，那么新生成的块 初将被分配到下一个可用的符号名。

• 如果没有明确定义外部源文件中块的访问模式，那么将根据所用 CPU 系列来设置块访问

模式：

– 为 S7-1200/1500 系列的 CPU 生成的块默认情况下将被分配为“优化”访问模式。

– 为 S7-300/400 产品系列的 CPU 生成的块默认情况下将被分配为“标准”访问模式。

在此，组织块是例外，因为无论 CPU 是什么系列，默认情况下都始终会分配为“标准”

访问模式。可以手动更改块访问模式。

• 并不是源文件的所有注释都将应用到块。 
• 如果在外部源文件中使用绝对寻址，那么在生成块期间会为每个绝对地址创建符号变量。

这些变量的名称由“Tag_”和时间戳组成。这会导致变量名称相对较长，必要时可以手动更

改。

• 如果外部源文件中所用的指令版本与目标设备的不同，则将导致编译错误。此时，应更

正相应指令并再次进行编译。也可以在目标设备上选择其它版本的指令。

• 导入过程中，S7-300/400 系列的 CPU 可接受任何名称的组织块。如果导入具有标准名称

的 OB（例如 CYCL_EXC 或 CYC_INT5），则会自动分配正确的 OB 类别。如果导入名称未

知的 OB，则会创建 OB0。用户可在导入后更改该编号，并将其分配给所需的 OB 类别。

要更改为相应 OB 编号，可在快捷菜单中选择“属性”(Properties)。
• 导入 SCL 源代码时，系统不会对源代码进行自动检查。因此，采用这种方式生成的块中

可能包含错误，且仅在下一次编译时才显示。

还可以选择将现有块另存为外部源文件。可以仅将所选块的程序代码写入源文件中，也可根

据所选择的块，写入块的程序代码和 PLC 数据类型。将多个块保存到一个源文件中时，所有

块需使用相同的编程语言，且未设置有专有技术保护。还可以将 PLC 数据类型以文本形式单

独复制并将其粘贴到文本文件中。

参见

编写外部源文件的规则  (页 9207)
将块另存为外部源文件 (页 9208)
插入外部源文件 (页 9210)
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打开和编辑外部源文件 (页 9210)
从外部源文件生成块 (页 9211)

7.4.2 编写外部源文件的规则 
外部源文件基本上由连续的文本内容构成。 若要将源编译为块，必须遵循一定的结构和语

法规则。

语法规则

外部源文件指令的语法与在程序编辑器中用 STL 或 SCL 创建用户程序的语法非常类似。 但是，

请格外注意以下语法规则：

• 块调用

调用块时，在 ASCII 编辑器中按定义的顺序传递参数。 若不这样，行与分配的注释可能

不匹配。

在括号中输入参数。 用逗句分隔各个参数。 
• 大小写字母

程序编辑器通常忽视区分大小写字母。 对于此种情况，跳转标签例外。 字符串项也区分

大小写（“STRING”数据类型）。 关键字以大写字母显示。 然而，为了便于编译，忽略大

小写，因此可用大写或小写字母或同时使用两种形式指定关键字。

• 分号

使用分号标记每个指令和每个变量声明的结束。 每行可以输入多个指令。

• 正斜杠

每个注释以两个正斜杠 (//) 开头，使用 <Enter> 键结束注释。

• 字符串常量的使用

为避免在使用字符串常量时发生编译错误，可按目标项目的语言输入文本。 通过使用前

“WString#”，可以对 S7-1200/1500 系列的 CPU 明确使用数据类型 WSTRING：
Operand := WString#'<String constant>';

参见

使用外部源文件的基本知识 (页 9205)
将块另存为外部源文件 (页 9208)
插入外部源文件 (页 9210)
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打开和编辑外部源文件 (页 9210)
从外部源文件生成块 (页 9211)

7.4.3 将块另存为外部源文件

对于将 STL、SCL 块和 PLC 数据类型另存为外部源文件，用户有以下选择：

• 以文本形式复制块

请注意，如果块设有保护，则仅未加密的可复制到源文件中。

• 从块生成外部源文件

可以仅将所选块的程序代码写入源文件中，也可根据所选择的块，写入所有块的程序代

码和 PLC 数据类型。所有块需使用相同的编程语言，且未设置有专有技术保护。 

说明

使用表格式块接口时，请注意并非将虽有初始值都导出到源（如，PLC 数据类型）中。

请注意，ARRAY 元素的注释不会导出到外部源文件中。 

以文本形式复制块

要以文本形式复制块或 PLC 数据类型并将其保存到外部源文件中，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，右键单击要保存至外部源文件的块。

2. 在快捷菜单中，选择“复制为文本”命令。

3. 打开外部文本编辑器。

4. 从剪切板粘贴复制的文本。

5. 选择文件扩展名为以下之一的文件：

– 如果要为 SCL 块生成源文件，请选择“.scl”
– 如果要为 STL 块生成源文件，请选择“.stl”
– 如果要为数据块生成源文件，请选择“.DB”
– 如果要为 PLC 数据类型生成源文件，请选择“.UDT”
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从块生成外部源文件

要从 STL、SCL 块或 PLC 数据类型生成外部源文件，请按以下步骤操作：

1. 在项目树或总览窗口中，选择生成外部源文件所使用的块或 PLC 数据类型。

说明

仅选择采用相同编程语言且未设置专有技术保护的块。

2. 在快捷菜单中，选择“从块生成源文件 > 仅所选块”(Generate source from blocks > Selected 
blocks only) 命令，将所选块或 PLC 数据类型仅保存在外部源文件中。如果要将相关块和被引
用 PLC 数据类型的程序代码保存到外部源文件中，则可选择命令“从块生成源文件 > 包含相
关块”(Generate source from blocks > Including dependent blocks)。 
“另存为”(Save as) 对话框随即打开。

3. 指定外部源文件的路径和名称。

4. 单击“确定”(OK)。
还可以将已经打开的 STL 或 SCL 块生成为外部源文件。为此，请执行以下操作步骤：

1. 在程序编辑器中，从下拉列表“从块生成源文件”(Generate source from block) 的工具栏中选择
“从该块生成源文件”(Generate source from this block) 命令，将仅在外部源文件中保存打开
的块。如果要将相关块和被引用 PLC 数据类型的程序代码保存到外部源文件中，则可选择命令
“从该块和所有相关块生成源文件”(Generate source from this block and all dependent 
blocks)。
“另存为”(Save as) 对话框随即打开。

2. 指定外部源文件的路径和名称。

3. 单击“确定”(OK)。

结果

根据所选方式，仅将该块保存为外部源文件，或将该块与相关块连同 PLC 数据类型一起保存

为外部源文件。TIA Portal 中的项目可以包含该源文件，用于生成其它块。但请注意，在 
S7-300/400/1500 CPU 中只能使用 STL 源文件。 

参见

使用外部源文件的基本知识 (页 9205)
编写外部源文件的规则  (页 9207)
插入外部源文件 (页 9210)
打开和编辑外部源文件 (页 9210)
从外部源文件生成块 (页 9211)
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7.4.4 插入外部源文件

要求 
• 外部源文件可用，并遵守语法和结构规则。

• 打开项目树中的“外部源文件”文件夹。

步骤

请按以下步骤操作插入外部源文件：

1. 双击“添加新的外部文件”命令。
将打开“打开”对话框。

2. 浏览并选择目前的外部源文件。

3. 使用“打开”确认选择。
如果项目中已存在该名称的外部源文件，则“添加外部源文件”(Add external file) 对话框将打
开。此时，将继续执行步骤 4。 

4. 选择重命名后插入新的外部源文件，或替换当前的外部源文件。 
5. 单击“确定”(OK)。

结果

新的源文件添加到“外部源文件”文件夹中。 

参见

使用外部源文件的基本知识 (页 9205)
编写外部源文件的规则  (页 9207)
将块另存为外部源文件 (页 9208)
打开和编辑外部源文件 (页 9210)
从外部源文件生成块 (页 9211)

7.4.5 打开和编辑外部源文件

将文件扩展名为“stl”、“scl”、“db”和“udt”的文件关联到编辑器，就可以直接打开并编辑这些

格式的外部源文件。由于其它文本编辑器不允许同时打开多个源文件，因此使用记事本作为

编辑器。 
这意味着编辑后无需再插入外部源文件。
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将文件扩展名为“stl”、“scl”、“db”和“udt”的文件关联到编辑器

要将文件扩展名为“stl”、“scl”、“db”和“udt”的文件关联到编辑器，请按以下步骤操作：

1. 打开 Windows 资源管理器。

2. 右键单击 STL 文件。

3. 在快捷菜单中，选择“属性”。
将打开“属性”对话框。

4. 单击“常规”选项卡“文件类型”区域中的“更改”。
将打开“打开方式”对话框。

5. 选择要链接“stl”文件类型的文本编辑器。

6. 单击“确定”确认选择。

7. 单击“确定”，关闭“属性”对话框。

8. 对于其他文件类型重复步骤 2 到 7。

打开和编辑外部源文件

要打开外部源文件，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中的“外部源文件”文件夹。

2. 双击要打开的外部源文件。
外部源文件在链接的编辑器中打开，并可编辑。 

参见

使用外部源文件的基本知识 (页 9205)
编写外部源文件的规则  (页 9207)
将块另存为外部源文件 (页 9208)
插入外部源文件 (页 9210)
从外部源文件生成块 (页 9211)

7.4.6 从外部源文件生成块

要求   
• 打开项目树中的“外部源文件”(External source files) 文件夹。

• 外部源文件可用。

• 外部源文件保存为指定的字符编码格式。

创建和管理块
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步骤

要从外部源文件生成块，请按以下步骤操作：

1. 打开要用于生成块的外部源文件。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“从源文件生成块”(Generate blocks from source) 命令。

3. 显示提示信息“将覆盖目前的任何块”。

4. 单击“是”(Yes) 确认安全提示。

结果 
生成外部源文件块，并插入到项目树的“程序块”文件夹中。若发生错误，则有关已发生的

错误的信息显示在巡视窗口中。然而，该信息与外部源文件相关，与生成的块无关。

参见

使用外部源文件的基本知识 (页 9205)
编写外部源文件的规则  (页 9207)
将块另存为外部源文件 (页 9208)
插入外部源文件 (页 9210)
打开和编辑外部源文件 (页 9210)
指定块属性 (页 9190)

创建和管理块
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保护块 8
8.1 保护块

简介

可通过以下几种方式进行块保护： 
• 专有技术保护 

通过专有技术保护功能，可使用一个密码保护 OB、FB、FC 类型的块和全局数据块，防

止未经授权的访问。 
• 防拷贝保护：

在 S7-1200/1500 CPU 中，也可对代码块设置防拷贝保护，将该块与 CPU 或存储卡的既

定序列号绑定在一起。对块进行防拷贝保护时，也可使用专有技术保护功能对块进行保

护，确保只能通过密码撤销对该块的防拷贝保护。

• 写保护：

通过对代码块进行写保护，可防止对块的意外更改。 
请注意以下专有技术保护事项：

• 不能手动保护背景数据块；它们取决于所分配的 FB 是否受专有技术保护。也就是说，为

受专有技术保护的 FB 创建背景数据块时，背景数据块也会受此专有技术保护。这与背景

数据块是显式创建的还是通过块调用创建的无关。 
• 对于全局数据块，用户无法编辑初始值和注释，而实例数据块可以。

• 不能使用受专有技术保护的 ARRAY 数据块。

• 专有技术保护块对装载存储器的要求较高。

若一个块为专有技术保护，则只能读取下列数据而无需使用正确密码：

• 接口参数 Input、Output、InOut、Return 和 Static
• 块标题

• 块注释

• 块属性

• 无使用位置规范的全局数据块的变量

对 PLC 进行编程
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对于受到专有技术保护的块，可执行以下操作：

• 复制和删除

• 在程序中调用

• 离线/在线比较

• 下载

另一方面，块的代码也受到保护，可防止未授权的读取和修改。

说明

请注意以下事项：

• S7-1200 V1.0 和 S7-300/400（仅限 GRAPH 和 SCL 块）：如果将专有技术受保护的块下载到
设备，则在安装该块时不会安装任何恢复信息。这意味着从设备上传专有技术受保护的块后，
即使有正确的密码也无法重新打开该块。

• 在对受到专有技术保护的块进行在线和离线比较时，只比较不被保护的数据。

• 若没有密码，则不能访问块。

• 若将受到专有技术保护的块添加到一个库中，创建的主站副本也将受到专有技术保护。 
• 有关块是否可用作受保护库项的信息，可单击块属性中的“编译 > 库支持”(Compilation > 

Library conformance)。因此，块无法使用输出 (Q)、输入 (I)、位存储区 (M)、定时器函数 (T) 
或计数函数 (C) 等操作数区域中的变量，也无法访问数据块。

• 仅当使用正确密码创建对专有技术保护块中所用的变量、位存储器和输入/输出的交叉引用前
相关块已解锁，这些交叉引用才会显示。 

• 仅 S7-1500 和 S7-1200 (V4) 系列 CPU 才支持对专有技术保护的块进行自动重新编码和手动
重新编码，而无需输入密码。专有技术保护功能必须通过 TIA Portal V13 SP1 或更高版本进行
设置。如果不满足专有技术保护块的要求，则在更改块的编号后块中可加载的二进制元素将
不再保持为 新。在这种情况下，将块下载到设备之前，必须对其进行重新编译。对于受到
专有技术保护的块，只有通过正确的密码才能进行重新编译。请注意，要将受专有技术保护
的块复制到其它设备（包含具有相同编号的块）时，必须使用正确的密码。

• 始终将包含具有专有技术保护块的项目作为项目归档或库归档进行传递。这样，可确保不会
忽略专有技术保护。

• 对于受专有技术保护的开放块，无法更改专有技术保护设置。 

使用密码提供程序

通过密码提供程序，可将 TIA Portal 连接到外部密码管理系统中。为此，项目的产品版本需

为 V14 SP1 及更高版本。 
如果正在使用密码提供程序，则在设置专有技术保护、防拷贝保护或写保护时，可从密码列

表中选择密码。在该列表中仅显示密码名称，而不会显示密码本身。块打开时，TIA Portal 将
连接该密码提供程序并检索相应的密码。此时，如果密码提供程序不可用，则仅当将手动输

入定义为备选策略且相应密码已知时，才能将该块全部打开。此处的密码名称并不完整。根

据密码提供程序所选的安全设置，可更改专有技术保护块的密码或重新取消保护。

保护块

8.1 保护块
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使用密码提供程序可显著提高程序代码的安全性。这是因为，无需将专有技术保护块的密码

传送给其他编者。相反，所有编者均可连接相同的密码提供程序，从而获得对块的访问权限。

即使某个编者离开该项目，也无需更改密码。 
如果所连接的密码提供程序故障，则可记录该密码提供程序的活动并发送给客户支持部门进

行分析。 

说明

有关块保护的安全注意事项

如果使用手动输入的密码对块进行保护，则对该块及其保护设置进行编辑时，也需手动输入

密码。即使密码提供程序中包含与稍后输入内容相同的密码时，也同样如此。

参见

连接密码提供程序 (页 9215)
显示可用的密码提供程序 (页 9218)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)
定义密码的分配方式 (页 9221)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
更改密码 (页 9230)
删除块的专有技术保护 (页 9231)

8.2 连接密码提供程序

除手动输入密码之外，也可将一个密码提供程序连接到 TIA Portal 中使用密码提供程序时，

可从可用的密码列表中选择一个密码。打开一个专有技术保护块时，TIA Portal 将连接该密

码提供程序并检索相应的密码。 
要连接密码提供程序，则需安装该程序并进行激活。此外，还需要一个定义有密码提供程序

应用方式的设置文件。 

保护块
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安装并激活密码提供程序

要安装并激活密码提供程序，请按以下步骤操作：

1. 根据密码提供程序的安装说明，安装所需的密码提供程序。

2. 打开 TIA Portal。
3. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。 
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。 

4. 在导航区域中，选择“密码提供程序 > 可用的密码提供程序”(Password provider > Available 
password providers) 组。 
新安装的密码提供程序将显示在可用的密码提供程序表格中。

5. 选择“状态”(Status) 列中的复选框，使用该密码提供程序。 
所安装的密码提供程序现已激活，可以使用。 

6. 设置指定的输入密码，从而使用该密码提供程序。
另请参见：“定义指定的密码分配 (页 9221)” 

创建使用密码提供程序的设置文件

要创建一个使用密码提供程序的设置文件，请按以下步骤操作：

1. 创建一个包含以下特定内容的 XML 文件。并采用“UTF-8”编码方式。

2. 在名为“EnablePasswordPreference”的设置变量中，定义用户是否可在手动输入密码和通过密
码提供程序指定密码之间进行切换。

3. 在名为“PasswordPreference”的设置变量中，定义具体的密码指定方式。

4. 保存该 XML 文件。

5. 将“CorporateSettings.xml”文件保存到计算机的以下目录中：
C:\ProgramData\Siemens\Automation\Portal V17\CorporateSettings\

保护块
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设置文件中的内容

设置文件中需包含以下内容：

XML
<?xml version="1.0" encoding="utf-8"?>
<Document>
   <Settings.Settings ID="0">
       <ObjectList>
          <Settings.General ID="1" AggregationName="General">
             <ObjectList>
                <Settings.PasswordProviders ID="3" AggregationeName="PasswordProviders">
                   <AttributeList>
                      <EnablePasswordPreference>
                         <Value>true</Value>
                      </EnablePasswordPreference>
                      <DefaultPasswordPreference>
                         <Value>Advanced</Value>
                      </DefaultPasswordPreference>
                   </AttributeList>
                </Settings.PasswordProviders>
             </ObjectList>
          </Settings.General>
       </ObjectList>
    </Settings.Settings>
</Document>

在元素“Settings.PasswordProviders”中，指定密码提供程序的设置：

• “EnablePasswordPreference”的值可以为：

– “true”：在 TIA Portal 中，可在手动输入密码和通过密码提供程序指定密码之间进行切

换。

– “false”：在 TIA Portal 中，不得在手动输入密码和通过密码提供程序指定密码之间进行

切换。

默认设置为“false”。
• “DefaultPasswordPreference”的值可以为：

– “Manual”：在 TIA Portal 中，手动输入密码。

– “Advanced”：在 TIA Portal 中，通过密码提供程序指定密码。

– “AdvancedWithManualFallback”：在 TIA Portal 中，通过密码提供程序指定密码。如果

密码提供程序不可用，则可通过手动输入密码访问受保护的块。

默认设置为“Manual”。
如果“CorporateSettings.xml”文件已存在但设置不同，则需在“ObjectList>”元素中增加元

素“Settings.PasswortProviders”。

保护块
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参见

保护块 (页 9213)
显示可用的密码提供程序 (页 9218)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
更改密码 (页 9230)
删除块的专有技术保护 (页 9231)

8.3 显示可用的密码提供程序

在 TIA Portal 中，可显示可用的密码提供程序。 

要求

在设置文件中定义通过密码提供程序输入密码。

操作步骤

要显示可用的密码提供程序，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。 
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。 

2. 在导航区域中，选择“密码提供程序 > 可用的密码提供程序”(Password provider > Available 
password providers) 组。
可用的密码提供程序将显示在概览表中。

参见

保护块 (页 9213)
连接密码提供程序 (页 9215)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)

保护块
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定义密码的分配方式 (页 9221)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
更改密码 (页 9230)
删除块的专有技术保护 (页 9231)

8.4 记录密码提供程序的活动

如果所连接的密码提供程序故障，则可记录该密码提供程序的活动。系统不会记录任何密码。

之后，可将该记录发送给客户支持部门进行分析。 

要求

密码提供程序已连接且已激活。

激活密码提供程序的活动记录功能

要激活记录功能，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。 
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。 

2. 在导航区域中，选择“密码提供程序 > 分析密码提供程序”(Password provider > Analysis of 
the password providers) 组。

3. 选择复选框“记录密码提供程序的活动”(Log activities of the password provider)。
记录文件存储位置的文本字段和“浏览”(Browse) 按钮随即可用。

4. 输入记录文件的存储位置，或使用“浏览”(Browse) 按钮选择该位置。

保护块
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取消激活密码提供程序的活动记录功能

要取消激活记录功能，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。 
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。 

2. 在导航区域中，选择“密码提供程序 > 分析密码提供程序”(Password provider > Analysis of 
the password providers) 组。

3. 取消选择复选框“记录密码提供程序的活动”(Log activities of the password provider)。
记录文件存储位置的文本字段和“浏览”(Browse) 按钮随即不可用。

参见

保护块 (页 9213)
连接密码提供程序 (页 9215)
显示可用的密码提供程序 (页 9218)
定义密码的分配方式 (页 9221)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
更改密码 (页 9230)
删除块的专有技术保护 (页 9231)

保护块
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8.5 定义密码的分配方式

在 TIA Portal 中，可通过以下几种方式指定对块进行专有技术保护、防拷贝保护和写保护时

的密码分配方式：

• “手动输入密码”(Manual password input)
采用手动输入密码时，可直接在密码输入请求对话框中输入密码。 

• “通过密码提供程序选择”(Selection via password provider)
通过密码提生成器输入密码时，可在可用的密码列表中使用名称选择密码。如果密码提

供程序不可用，则无法设置保护功能。仅当连接密码提供程序后，才能对该块进行访问。 
• “通过密码提供程序选择，并将手动输入作为备选策略”(Selection via password provider 

with manual input as fallback strategy for access)
该策略与通过外部密码提供程序输入密码相同。如果密码提供程序不可用且密码已知，则

可通过手动输入密码打开待编辑的块。

系统默认设置为手动输入密码。

要求

要使用外部的密码提供程序进行密码输入，则需满足以下条件：

• 在设置文件中定义通过密码提供程序输入密码。

• 允许更改设置文件的密码分配方式。

• 密码提供程序已连接。

操作步骤

要定义一种密码分配方式，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。 
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。 

2. 在导航区域中，选择“密码提供程序 > 密码分配”(Password provider > Password assignment) 
组。

3. 激活所需的密码分配方式。

参见

保护块 (页 9213)
连接密码提供程序 (页 9215)
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显示可用的密码提供程序 (页 9218)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
更改密码 (页 9230)
删除块的专有技术保护 (页 9231)

8.6 设置和取消块复制保护 (S7-1200, S7-1500)
S7-1200 /1500 CPU 中可设置防拷贝保护，将该块的执行与特定的 CPU 或存储卡绑定在一起。

这样，只有在具有设定序列号的设备中，才能执行该块。如果要在下载过程中自动添加序列

号，则需指定防拷贝保护的密码。在块的下载过程中，需要查询该密码。用户可更改该密码，

而无需移除块的专有技术保护功能。更改防拷贝保护设置或移除防拷贝保护功能后，该密码

将一直保留直至再次执行编译过程。

对专有技术保护块设置防拷贝保护非常重要，可有效防止其他人对防拷贝保护进行复位。 

说明

请注意以下事项：

S7-1500 和 S7-1200 V2.2 及更高版本：如果将受防拷贝保护的块下载到与特定序列号不匹

配的设备中，则将拒绝执行整个下载操作。即，系统不会下载未设置防拷贝保护的块。

设置防拷贝保护

要为块设置防拷贝保护，请按下列步骤操作：

1. 打开待设置防拷贝保护块的属性。

2. 在块属性的区域导航中，选择“保护”(Protection) 条目。

3. 从“防拷贝保护”(Copy protection) 区域的下拉列表中，选择“绑定 CPU 的序列号”(Bind to 
serial number of the CPU) 或“绑定存储卡的序列号”(Bind to serial number of the memory 
card)。
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4. 直接输入序列号；如果要在加载时自动插入序列号，则需启用选项“下载到设备或存储卡时
插入序列号”(Serial number inserted when downloading to a device or memory card)。
如果已直接输入序列号，则继续执行步骤 7。如果要在下载过程中自动添加序列号，则需执
行步骤 5 和 6。

5. 单击“定义密码”(Define password)。
“定义保护”(Define protection) 对话框随即打开。

6. 如果手动输入密码，则需在“新密码”(New password) 和“确认密码”(Confirm password) 字
段中输入密码。

7. 如果使用密码提供程序，则需先选择密码提供程序，然后再选择密码。

8. 单击“确定”(OK)，确认输入。
在状态框中，将显示有关“定义防拷贝保护密码”的信息。

9. 现在，即可以对“专有技术保护”(Know-how protection) 区域中的块设置专有技术保护（如
果尚未设置）。

取消防拷贝保护

要删除防拷贝保护，请按下列步骤操作：

1. 打开待移除防拷贝保护块的属性。 

说明

如果该块设有专有技术保护，则需使用正确密码打开该块，从而可更改防拷贝保护设置。

2. 在块属性的区域导航中，选择“保护”(Protection) 条目。

3. 在“防拷贝保护”(Copy protection) 区域中下拉列表中，选择“不绑定”(No binding)。

参见

保护块 (页 9213)
连接密码提供程序 (页 9215)
显示可用的密码提供程序 (页 9218)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)
定义密码的分配方式 (页 9221)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
更改密码 (页 9230)
删除块的专有技术保护 (页 9231)
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8.7 设置和移除块的写保护

类型为 OB、FB、FC 的块可设置写保护功能，防止意外更改。设置有写保护功能的块只能以

“只读”方式打开，但块属性仍可编辑。 
请注意，写保护与专有技术保护不同，用户可随时移除写保护功能。如果一个块设置为写保

护，则不能再额外设置专有技术保护。如需为该块设置专有技术保护功能，则需先移除该块

的写保护。 

设置写保护

要设置块的写保护功能，请按以下步骤操作：

1. 打开待设置写保护功能块的属性。 
2. 在块属性的导航区域中，选择“保护”(Protection) 条目。

3. 在“写保护”(Write protection) 区域中，选择“定义密码”(Define password)。
“定义保护”(Define protection) 对话框随即打开。

4. 如果手动输入密码，则需在“新密码”(New password) 和“确认密码”(Confirm password) 字
段中输入密码。

5. 如果使用密码提供程序，则需先选择密码提供程序，然后再选择密码。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。
在状态框中，将显示有关“定义写保护密码”的信息。该按钮的文本信息将变更为“更改密
码”(Change password)。

7. 选中“写保护”(Write protection) 复选框。
“访问保护”(Access protection) 对话框随即打开。

8. 如果使用密码提供程序，则需输入正确的密码或选择正确的密码。
下次打开该块时，写保护功能将启用并处于激活状态。 

禁用写保护

要禁用写保护，请按以下步骤操作：

1. 打开待禁用写保护功能块的属性。 
2. 在块属性的导航区域中，选择“保护”(Protection) 条目。

3. 在“写保护”(Write protection) 区域中，选中“写保护”(Write protection) 复选框。
“访问保护”(Access protection) 对话框随即打开。

4. 如果使用密码提供程序，则需输入正确的密码或选择正确的密码。
块的写保护功能将禁用。下次打开该块时，可重新对其进行编辑。密码将会保留。这样，可
随时重新启用写保护功能。
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启用写保护。

要启用写保护，请按以下步骤操作：

1. 打开待启用写保护的块属性。 
2. 在巡视窗口的区域导航中选择“保护”(Protection)。
3. 在“写保护”(Write protection) 区域中，选中“写保护”(Write protection) 复选框。
“访问保护”(Access protection) 对话框随即打开。

4. 如果使用密码提供程序，则需输入正确的密码或选择正确的密码。
下次打开该块时，该块的写保护将复位并保持激活。

更改写保护密码

要更改写保护密码，请按以下步骤操作：

1. 打开待更改写保护密码块的属性。 
2. 在块属性的导航区域中，选择“保护”(Protection) 条目。

3. 单击“更改密码”(Change password) 按钮。
“更改保护”(Change protection) 对话框随即打开。

4. 如果手动输入密码，则需在“旧密码”(Old password) 字段中输入旧密码，并在“新密码”(New 
password) 字段中输入新密码。在“确认密码”(Confirm password) 框中，也需要输入新密码。

5. 如果使用密码提供程序，则需先选择密码提供程序，然后再选择新密码。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。
该块的写保护密码已更改。 

说明

块的写保护密码通常可以更改。具体取决于写保护功能是否激活。

移除写保护功能

要设置块的写保护功能，请按以下步骤操作：

1. 打开待移除写保护块的属性。 
2. 在块属性的导航区域中，选择“保护”(Protection) 条目。

3. 单击“更改密码”(Change password) 按钮。
“更改保护”(Change protection) 对话框随即打开。

4. 如果手动输入密码，则需在“旧密码”(Old password) 字段中输入当前密码。

5. 如果使用密码提供程序，则需先选择密码提供程序，然后再选择当前密码。

6. 单击“移除”(Remove)。
该块的写保护功能随即移除。与禁用写保护功能不同，密码将随之删除。 
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参见

保护块 (页 9213)
连接密码提供程序 (页 9215)
显示可用的密码提供程序 (页 9218)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)
定义密码的分配方式 (页 9221)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
更改密码 (页 9230)
删除块的专有技术保护 (页 9231)

8.8 设置块的专有技术保护

可对项目中设备的块设置专有技术保护。 

操作步骤

要对块设置专有技术保护，请按下列步骤操作：

1. 选择要设置为受到专有技术保护的块。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“专有技术保护”(Know-how protection) 命令。
“定义保护”(Define protection) 对话框随即打开。

3. 如果手动输入密码，则需在“新密码”(New password) 和“确认密码”(Confirm password) 字
段中输入密码。

4. 如果使用密码提供程序，则需先选择密码提供程序，然后再选择密码。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。

6. 单击“确定”(OK)，关闭“定义保护”(Define protection) 对话框。

结果

所选块将受到专有技术保护。在项目树中，受到专有技术保护的块以一个锁标识。所输入的

密码对所有选择的块都有效。 
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参见

保护块 (页 9213)
连接密码提供程序 (页 9215)
显示可用的密码提供程序 (页 9218)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)
定义密码的分配方式 (页 9221)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
更改密码 (页 9230)
删除块的专有技术保护 (页 9231)

8.9 打开受到专有技术保护的块

如果在密码分配方式设置为使用密码提供程序，则在打开受保护的块时，TIA Portal 将连接

到密码提供程序中。如果连接成功建立，则无需输入密码。如果密码提供程序不可用，则仅

当将手动输入定义为备选策略且相应密码已知时，才能将块全部打开。此处的密码名称并不

完整。 
可一次打开采用相同密码的多个受到专有技术保护的块。

要求

• 将密码分配方式设置为“手动输入密码”(Manual password input)。
• 设置了“通过密码提供程序选择，并将手动输入作为备选策略”(Selection via password 

provider with manual input as fallback strategy for access)，但与密码提供程序之间无连

接。
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操作步骤

要打开受到专有技术保护的块，请按下列步骤操作：

1. 双击要打开的块。
“访问保护”(Access protection) 对话框随即打开。

2. 输入受到专有技术保护块的密码。

3. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

若输入的密码正确，则打开受到专有技术保护的块。但，该块仍受到专有技术保护。若将该

块复制或添加到一个库中，创建的副本也将受到专有技术保护。

打开该块之后，只要该块或 TIA Portal 打开，就可以编辑该块的程序代码和块接口。下次打

开块时，必须再次输入密码。若使用“取消”(Cancel) 按钮关闭“访问保护”(Access 
protection) 对话框，则块虽然可以打开，但不显示块代码也不能进行编辑。 

参见

保护块 (页 9213)
连接密码提供程序 (页 9215)
显示可用的密码提供程序 (页 9218)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)
定义密码的分配方式 (页 9221)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
更改密码 (页 9230)
删除块的专有技术保护 (页 9231)

8.10 打印受到专有技术保护的块

只能打印使用正确密码打开的受到专有技术保护的块。如果要打印已关闭的块，或无法使用

正确密码打开该块，则只打印未受保护的块数据。
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操作步骤

要完全打印受到专有技术保护的块，请按下列步骤操作：

1. 打开要打印的受到专有技术保护的块。
另请参见打开受到专有技术保护的块 (页 9227) 

2. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“打印”(Print) 命令。
将打开“打印”(Print) 对话框。

3. 在“名称”(Name) 字段中选择打印机。

4. 单击“高级”(Advanced)，修改 Windows 的打印机设置。

5. 在“文档信息”(Document information) 下拉列表中，选择要用于框架布局的文档信息集。

6. 在“打印对象/区域”(Print objects/area) 下选择打印所有对象、整个区域或者只打印选定内容。

7. 在“属性”(Properties) 下，选择打印范围。

– 选择“全部”(All)，将打印整个块。

– 选择“可见”(Visible)，将打印画面上所显示块中的全部信息。

– 选择“简洁”(Compact)，将打印块的简化形式。

8. 单击“预览”(Preview)，可以生成打印预览，事先查看打印内容。
在工作区中创建打印预览。

9. 单击“打印”(Print) 启动打印输出。

参见

保护块 (页 9213)
连接密码提供程序 (页 9215)
显示可用的密码提供程序 (页 9218)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)
定义密码的分配方式 (页 9221)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
更改密码 (页 9230)
删除块的专有技术保护 (页 9231)
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8.11 更改密码

如果使用密码提供程序，则可基于密码提供程序的设置确定是否可更改专有技术保护块的密

码。 

操作步骤

要更改密码，请按以下步骤操作：

1. 选择要更改密码的受到专有技术保护的块。

说明

可一次性更改密码相同的多个块的密码。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“专有技术保护”(Know-how protection) 命令。
“更改保护”(Change protection) 对话框随即打开。

3. 如果手动输入密码，则需在“旧密码”(Old password) 字段中输入旧密码，并在“新密码”(New 
password) 字段中输入新密码。在“确认密码”(Confirm password) 框中，也需要输入新密码。

4. 如果使用密码提供程序，则需先选择密码提供程序，然后再选择新密码。

5. 单击“确定”(OK)，关闭“更改保护”(Change protection) 对话框。

参见

保护块 (页 9213)
连接密码提供程序 (页 9215)
显示可用的密码提供程序 (页 9218)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)
定义密码的分配方式 (页 9221)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
删除块的专有技术保护 (页 9231)
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8.12 删除块的专有技术保护

如果使用密码提供程序，则可基于密码提供程序的设置确定是否可移除块的专有技术保护。 

操作步骤

要删除块的专有技术保护，请按下列步骤操作：

1. 选择要删除其专有技术保护的块。

说明

可一次删除密码相同的多个受到专有技术保护的块。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“专有技术保护”(Know-how protection) 命令。
“更改保护”(Change protection) 对话框随即打开。

3. 如果手动输入密码，则需在“旧密码”(Old password) 字段中输入块的专有技术保护密码。使
用密码提供程序时，无需如此。

4. 单击“移除”(Remove) 按钮。 

结果

对于所选块，将禁用专有技术保护。 

参见

保护块 (页 9213)
连接密码提供程序 (页 9215)
显示可用的密码提供程序 (页 9218)
记录密码提供程序的活动 (页 9219)
定义密码的分配方式 (页 9221)
设置和取消块复制保护 (页 9222)
设置和移除块的写保护 (页 9224)
设置块的专有技术保护 (页 9226)
打开受到专有技术保护的块 (页 9227)
打印受到专有技术保护的块 (页 9228)
更改密码 (页 9230)
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声明块接口 9
9.1 块接口概述

简介         
接口中包含有块所用局部变量和局部常量的声明。这些变量可分为以下两组：

• 在程序中调用时构成块接口的块参数。

• 用于存储中间结果的局部数据。

变量声明可用于定义程序中块的调用接口，以及块中需使用的变量/常量名称和数据类型。

函数块接口中还定义了分配给函数块的背景结构。

块接口的表格或文本表示

系统默认，接口显示为表格视图。在 SCL 中，接口也可显示为文本视图。

另请参见：

选择块接口的表格式或文本式表示方式 (页 9242)

块参数

下表列出了块参数的类型：

类型 区域 函数 可用于

输入参数 Input 其值由块读取的参数。 函数、函数块和某些类型的

组织块

输出参数 Output 其值由块写入的参数。 函数和函数块

输入/输出参数 InOut 调用时由块读取其值，执行后又由块写

入其值的参数。

函数和函数块

返回值 返回 返回到调用块的值。 功能

根据打开块的类型，可能显示其它区域。
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局部数据

下表列出了局部数据的类型：

类型 区域 函数 可用于

临时局部数据 Temp 用于存储临时中间结果的变量。只保留

一个周期的临时本地数据。如果使用临

时局部数据，则必须确保在要读取这些

值的周期内写入这些值。 
注：

如果在具有标准访问权限的函数 (FC) 中
使用临时本地数据，请在使用前初始化

该数据。否则，这些值可能为随机数。

函数、函数块和组织块

注：

临时局部数据不显示在背景

数据块中。

静态局部数据 Static 用于在背景数据块中存储静态中间结果

的变量。静态数据会一直保留到被覆

盖，这可能在几个周期之后。该代码块

中，作为多重实例调用的块名称，也将

存储在静态局部数据中。

函数块

常量 常量 在块中使用且带有声明符号名的常量。 函数、函数块和组织块

注：

局部常量不显示在背景数据

块中。

参见

在程序中使用变量 (页 112)
关键字和保留标识符 (页 106)
块接口中的有效数据类型 (页 9238)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
常量的基本知识 (页 113)
块调用时的参数传递 (页 91)
在调试过程中使用设定值 (页 9336)
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9.2 声明块接口的规则

9.2.1 声明块接口的一般规则

使用块参数

在块内使用块参数时，应遵循以下规则：

• Input 参数只能读取。

• Out 参数只可写入。

• In/out 参数可读取和写入。

说明

每个块的 大参数数量

在所有常规应用中，形参所允许的 大数量已足够。精确数量则取决于所选择的数据类型、

声明子节和其它因素。

如果超出 大数量，则在编译时将收到一条消息。此时，可将多个参数组合为一个 PLC 数据

类型 (UDT) 或组合为一个全局数据块 (DB)，作为块参数进行传递。

有关调用块时结构传递的更多信息，敬请访问以下 FAQ：

S7-1500 中进行块调用时，为何使用一个整体进行参数传递，而非许多单个元素？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/67585079 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/67585079)

将默认值赋给块参数

可以将默认值赋给函数块接口中的特定参数。赋值的可能性取决于声明区域和参数的数据类

型。如果未指定默认值，则使用既定数据类型的预定义值。例如，BOOL 类型的预定义值为

“false”。
下表列出了可以赋默认值的参数：

参数类型 区域 可指定默认值

基本数据类型 结构化数据类型 参数类型

Input 参数 Input √ √ -
Output 参数 Output √ √ -
In/out 参数 InOut √ - (1) -
静态局部数据 Static √ √ -
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参数类型 区域 可指定默认值

基本数据类型 结构化数据类型 参数类型

临时局部数据 Temp - - -
常量 Constant √ - -

(1) 例外：在优化访问的块中，特定条件下可以选择使用 PLC 数据类型作为默认值。 

说明

有关变量名称中可用字符的更多信息，敬请访问西门子工业在线支持网站中的以下条目：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，标识符和操作数应在何时加“引号”？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109477857 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109477857)
有关项目级变量统一命名的建议信息，请参见“编程样式指南”：

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/81318674 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/81318674/en)

说明

调用和寻址命名空间中的程序元素

在程序代码中，命名空间中的程序元素使用符合 IEC 标准的格式来表示：

• 程序元素的名称不加引号。

• 命名空间位于程序元素名称之前，二者用点号分隔。

有关命名空间格式的详细信息，请参见“对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)”

参见

在程序中使用变量 (页 112)
关键字和保留标识符 (页 106)
声明预定义的实参 (页 9256)
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9.2.2 块接口中的有效数据类型 (S7-300, S7-400)

S7-300/400 中块接口的有效数据类型     
下表列出了接口各区域可分配的参数数据类型。

区域 标准

数据类型

ARRAY
STRUCT
STRING
DT

参数类型 VOID POINTER ANY

组织块

Temp √ √ - - - √
常量 √ √ (3) - - - -
函数块

Input √ √ √ - √ √
Output √ √ - - - -
InOut √ √(1) - - √ √
Static √ √ - - - -
Temp √ √ - - - √
常量 √ √ (3) - - - -
函数

Input √ √(1) √ - √ √
Output √ √(1) - - √ √
InOut √ √(1) - - √ √
Temp √ √ - - - √
返回 √ √ - √ √ √(2)

常量 √ √ (3) - - - -
 (1) 只能将 STRING 定义为 254 个字符的标准长度。

(2) 在 SCL 中，ANY 不允许作为函数值。

(3) 不允许使用数据类型为 ARRAY 或 STRUCT 的常量。
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
块调用时的参数传递 (页 91)

9.2.3 块接口中的有效数据类型 (S7-1200, S7-1500)

S7-1200 中块接口的有效数据类型

下表列出了接口各区域可分配的参数数据类型。

区域 标准

数据类型

ARRAY
STRUCT
STRING / 
WSTRING
DT

ARRAY [*] VOID VARIANT

组织块

Temp √ √ (5) - - √
常量 √ √ (1) (2) - - -
函数块

Input √ √ - - √
Output √ √ - - -
InOut √ √ (1) √ (4) - √
Static √ √ - - -
Temp √ √ (5) - - √
常量 √ √ (1) (2) - - -
函数

Input √ √ (1) √ (4) - √
Output √ √ (1) √ (4) - √
InOut √ √ (1) √ (4) - √
Temp √ √ (5) - - √
返回 √ √ (3) - √ -
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区域 标准

数据类型

ARRAY
STRUCT
STRING / 
WSTRING
DT

ARRAY [*] VOID VARIANT

常量 √ √ (1) (2) - - -
(1) 不能在这些区域中声明 STRING 和 WSTRING 的长度。STRING 标准长度通常为 254；WSTRING 标准长度为 
16832。不允许声明 MyString[3] 格式。在这些区域中，仅允许在具有优化访问权的块中声明 WSTRING。
(2) 不允许使用数据类型为 ARRAY 或 STRUCT 的常量。

(3) WSTRING 数据类型的函数值不得超过 1022 个字符。

(4) 固件版本 V4.2 及更高版本中，ARRAY[*] 可用于具有优化访问的块中。

(5) 访问在“Temp”部分声明的结构化数据类型（如，ARRAY，STRUCT，PLC 数据类型等），可能影响程序的运

行。此时，请勿访问整个结构，只能访问单个结构元素。

S7-1500 中块接口的有效数据类型     
下表列出了接口各区域可分配的参数数据类型。

区域 标准

数据类

型

ARRAY
STRUCT
STRING 
/ 
WSTRIN
G
DT

ARRA
Y[*]

参数类

型

VOID DB_A
NY

POINT
ER

ANY VARIA
NT

REF_T
O

组织块  
Temp √ √(9) - - (4) - √ - √ (3) √ √
常量 √ √ (1) (5) - - - - - - - -
函数块  
Input √ √ - √ - √ √ √ √ -
Output √ √ - - - √ - - - -
InOut √ √ (1) √(7)(8) - (4) - √ √ √ √ -
Static √ √ - - - √ - - - -
Temp √ √(9) - - (4) - √ - √ (3) √ √
常量 √ √ (1) (5) - - - - - - - -
函数  
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区域 标准

数据类

型

ARRAY
STRUCT
STRING 
/ 
WSTRIN
G
DT

ARRA
Y[*]

参数类

型

VOID DB_A
NY

POINT
ER

ANY VARIA
NT

REF_T
O

Input √ √ (1) √ (7) √ - √ √ √ √ √
Output √ √ (1) √ (7) - - √ √ √ √ √
InOut √ √ (1) √ (7) - (4) - √ √ √ √ -
Temp √ √(9) - - (4) - √ - √ (3) √ √
返回 √ √ (6) - - √ √ √ √(2) - √
常量 √ √ (1) (5) - - - - - - - -
(1) 不能在这些区域中声明 STRING 和 WSTRING 的长度。STRING 标准长度通常为 254；WSTRING 标
准长度为 16832。不允许声明 MyString[3] 格式。在这些区域中，仅允许在具有优化访问权的块中

声明 WSTRING。 
(2) 在 SCL 中，ANY 不允许作为函数值。

(3) ANY 只能用于“Temp”区域中的标准访问块。

(4) “INSTANCE”参数类型是“TEMP”和“InOut”区域中唯一允许出现的例外。

(5) 不允许使用数据类型为 ARRAY 或 STRUCT 的常量。

(6) WSTRING 数据类型的函数值不得超过 1022 个字符。

(7) 固件版本 V2.0 及更高版本中，ARRAY[*] 可用于具有优化访问的块中。  
(8) 仅当未设置属性“在 IDB 中设置”(Set in IDB) 时，ARRAY[*] 才可用。

(9) 访问在“Temp”部分声明的结构化数据类型（如，ARRAY，STRUCT，PLC 数据类型等），可能影响

程序的运行。此时，请勿访问整个结构，只能访问单个结构元素。

 

参见

有效数据类型概述 (页 253)
块调用时的参数传递 (页 91)
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9.2.4 设置局部变量的保持性

简介       
函数块将其数据存储在一个背景中。要防止在发生电源故障时数据丢失，可以将数据标记为

保持性。此类数据存储在保持性存储区中。设置保持性的选项取决于函数块的访问设置类

型。 

一般访问块的保持性特性

对于一般访问的数据块，无法设置各变量的保持性特性。只能在所分配的背景中将其定义为

具有保持性。该块包含的所有变量随后会被视为具有保持性。

优化块访问的保持性

对于可优化访问的数据块，可以定义各个变量的保持性。 
对于结构化数据类型的变量，保持性设置将始终应用于整个结构。无法对结构中的各个元素

进行任何单独的保持性设置。 
不能在“InOut”部分中创建结构化数据类型的保持性变量。ARRAY、STRUCT 或 STRING 等结

构化数据类型的输入/输出参数通常是非保持性的。

可使用下列设置：

• 保持性

即使在发生电源故障后，变量或结构的值仍存在。

• 非保持性

若发生电源故障，变量或结构的值丢失。

• IDB 设置

可为背景数据块设置保持性。然而，在背景数据块中设置而非应用的设置，对于通过“IDB 
设置”选择的所有变量而言，是基本的设置。

参见

局部变量和局部常量的属性 (页 9284)
块访问的基本知识 (页 63)
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9.3 选择块接口的表格式或文本式表示方式

块接口的表格或文本表示

系统默认，接口以表格视图显示。在 SCL 中，接口也可显示为文本视图。

SCL 块的接口表示方式可统一设置。如果选择文本表示法作为默认表示法，则之后所有新创

建块的接口都将显示在文本视图中。

在文本视图中，只能使用以下元素：

• 各区域之间的注释信息或某一区域的开头处的注释信息 
• 一种类型的多个区域（如 VAR_INPUT）。 

说明

故障安全块和系统块

对于故障安全块和系统块，该接口仅显示为表格格式。

设置新块的接口显示方式

要组态新块的表示方式，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口将显示在工作区中。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程 > SCL”(PLC programming > SCL) 组。

3. 在“新块的默认设置 > 块接口”(Default settings for new blocks > Block interface) 中，为接口
选择指定视图。

创建新块时，该块的接口将以所选视图形式显示。

说明

导入某个块后的接口显示

导入某个块后，该块的接口将显示在表格视图中。

参见

块接口的布局 (页 9243)
文本块接口的结构 (页 9261)
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9.4 声明块接口

9.4.1 块接口的布局

块接口的布局       
下图显示了块接口的结构。具体的列数和区域取决于块类型。 

各列的含义

下表列出了各列的含义。可根据需要显示或隐藏各列。显示的列数取决于 CPU 系列和打开

对象的类型。

列 说明

单击该符号，可将元素拖放到程序中作为操作数。

名称 元素的名称。 
数据类型 元素的数据类型。

偏移 块中变量的相对地址。仅标准访问的块中，才显示该列。

注：

SIMATIC 系统库中的许多指令都具有“优化块访问”属性，因

此不占用任何固定存储器地址。即使将这些指令用作标准访问

块中的多重实例，这些指令也不显示偏移量。
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列 说明

默认值 代码块接口中可预分配给特定变量的值，或局部常量的值。

对于变量，可选择是否指定默认值。如果未指定任何值，则使

用指定数据类型的预定义值。例如，BOOL 类型的预定义值为

“false”。
在相应的背景数据块中，将变量的默认值应用为初始值。在背

景数据块中，可使用实例特定的起始值对这些值进行替换。

而在块接口中常量通常为声明的默认值。这些常量不显示在背

景数据块中，也无法在此指定实例特定的值。

保持性 将变量标记为具有保持性。 
即使在关断电源后，保持性变量的值也将保留不变。 
该列仅在具有优化访问特性的函数块接口中显示。

在 HMI 工程组态中可见 指示 HMI 选择列表中是否默认显示变量。

从 HMI/OPC UA/Web API 可
访问

指示在运行过程中 HMI/OPC UA/Web API 是否可访问该变量。

从 HMI/OPC UA/Web API 可
写

指示在运行过程中是否可从 HMI/OPC UA/Web API 写入变量。

设定值 将变量标记为设定值。设定值是指调试过程中可能需要进行微

调的值。 
该列仅适用于函数块的接口中。

监控 指示该变量的过程诊断是否创建有监视。

注释 说明元素的注释信息。

参见

在程序中使用变量 (页 112)
关键字和保留标识符 (页 106)
块接口中的有效数据类型 (页 9238)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
常量的基本知识 (页 113)
选择块接口的表格式或文本式表示方式 (页 9242)
块调用时的参数传递 (页 91)
在调试过程中使用设定值 (页 9336)
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9.4.2 在块接口中声明局部变量和局部常量

要求

块接口已打开。

操作步骤

要声明一个变量或常量，请按以下步骤操作：

1. 在块接口中，选择需声明的部分。
常量必须在“Constant”部分进行声明。

2. 在“名称”(Name) 列中，输入元素名称。

3. 在“数据类型”列中输入所需的数据类型。在输入过程中，系统将提供自动完成功能。

4. 对于常量，在“默认值”(Default value) 列中输入一个值。

5. 可选：更改在块接口其它列中显示的属性。

结果

创建该元素。 

语法检查

每次输入后都会执行语法检查，并且找到的任何错误都将以红色显示。无需立即更正这些错

误，可以继续编辑并在以后更正所有错误。但是，如果变量声明包含语法错误，将无法编译

程序。 

说明

如果更改了块接口，则程序中的块调用可能变得不一致。若可能，系统会自动更新调用位置。

如果无法自动更新，则必须手动更新那些不一致的块。 
另请参见

在 LAD 中更新块调用 (页 9425) 
在 FBD 中更新块调用 (页 9487) 

参见

声明块接口的规则 (页 9235)
在程序中使用变量 (页 112)
常量 (页 113)
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声明 ARRAY 数据类型的变量 (页 9247)
声明 STRUCT 数据类型的变量 (页 9249)
声明 STRING 和 WSTRING 数据类型的变量 (页 9251)
声明基于 PLC 数据类型的变量 (页 9251)
声明更高级别的变量 (页 9252)
声明多重背景 (页 9253)
声明参数实例 (页 9254)
有关起始值的基本信息 (页 9307)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
局部变量和局部常量的属性 (页 9284)

9.4.3 在程序编辑器中声明局部变量

要求

程序编辑器已打开。 

步骤

要声明局部变量，请按以下步骤操作：

1. 在程序中插入指令。
“<???>”、“<??.?>”或“...”字符串表示操作数的占位符。

2. 使用要创建的变量的名称替换操作数占位符。

3. 选择元素的名称。
若要声明多个元素，请为要声明的所有元素选择名称。

4. 在快捷菜单中，选择“定义变量”命令。
将打开“定义变量”对话框。 显示已输入元素名称的声明表。

5. 要声明局部变量，请选择以下区域之一：

– 局部输入

– 局部输出

– 局部输入/输出

– 局部静态

– 局部临时
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6. 在其它列中，输入数据类型和注释。

7. 单击“定义”按钮完成输入。

结果

声明将直接写入块接口并在整个块内有效。

说明

如果更改了块接口，则程序中的块调用可能变得不一致。 若可能，系统会自动更新调用位置。

如果无法自动更新，则必须手动更新那些不一致的块。 
另请参见：

在 LAD 中更新块调用 (页 9425) 
在 FBD 中更新块调用 (页 9487) 

参见

在程序中使用变量 (页 112)
关键字和保留标识符 (页 106)
有关起始值的基本信息 (页 9307)
局部变量和局部常量的属性 (页 9284)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
编辑块接口的表格 (页 9257)
声明块接口的规则 (页 9235)

9.4.4 声明 ARRAY 数据类型的变量

要求         
块接口已打开。

操作步骤

要声明一个 ARRAY 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在块接口中，选择需声明的部分。

2. 在“名称”(Name) 列中，输入变量的名称。
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3. 在“数据类型”列中，单击数据类型选择按钮。
将打开可选用的数据类型的列表。

4. 选择“Array”数据类型。
“数组”(Array) 对话框随即打开。

5. 在“数据类型”(Data type) 文本框中，指定 ARRAY 元素的数据类型。

6. 在“ARRAY 限值”(ARRAY limits) 输入字段中，指定各维度的上限和下限值。
一维 ARRAY 的示例：
Array[0..3] of Bool
三维 ARRAY 的示例：
Array[0..3, 0..15, 0..33]of Bool
带有可变限值的一维 ARRAY 示例：
Array[*]of Bool
带有可变限值的三维 ARRAY 示例：
Array[*, *, *]of Bool
局部常量作为 ARRAY 限值时，一维 ARRAY 的示例：
Array[#My_local_const1..#My_local_const2]of Bool
全局常量作为 ARRAY 限值时，一维 ARRAY 的示例：
Array["My_global_const1".."My_global_const1"]of Bool

7. 确认输入。

8. 可选：更改将在块接口其它列中显示的变量属性。

这时变量已创建完成，但保持折叠状态。要展开 ARRAY，请单击变量前的三角形标记。请注

意，为了清楚起见，不能展开包含超过 10000 个元素的 ARRAY。

说明

ARRAY[*] 的可用性

对于固件版本 V4.2 及更高版本的 S7-1200 系列 CPU 以及固件版本 V2.0 及更高版本的 
S7-1500 系列 CPU，ARRAY[*] 可用于优化块中。在函数 (FC) 中，可在所有声明子区域中使

用 ARRAY[*]。在函数块 (FB) 中，ARRAY[*] 只能声明为“InOut”区域中的 in-out 参数。

输入 ARRAY 元素的默认值

要为 ARRAY 中各元素预分配默认值，请按以下步骤操作：

1. 单击 ARRAY 数据类型变量前的三角形符号。
该 ARRAY 随即打开，且各 ARRAY 元素在单独的行中显示。 

2. 在“默认值”(Default value) 列中，输入所需的值。

为 ARRAY 添加注释

要为整个 ARRAY 添加注释，可在 ARRAY 声明的 上面一行中输入注释信息。该注释信息将

用作所有低层级 ARRAY 元素的预设注释。 
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要为 ARRAY 的各元素指定具体的注释信息，请按以下步骤操作：

1. 单击 ARRAY 数据类型变量前的三角形符号。
该 ARRAY 随即打开，且各 ARRAY 元素在单独的行中显示。 

2. 在“注释”(Comment) 列中，输入指定值。

在扩展模式下显示 ARRAY
在“扩展模式”下，所有 ARRAY 默认展开显示。

要启用扩展模式，请按下列步骤操作：

1. 单击工具栏中的“扩展模式”(Expanded mode) 按钮。

说明

“扩展模式”显示的限制

根据计算机上可用的 RAM 大小，扩展模式下的 大限值为：

• RAM < 8 GB： 多可显示 10000 行。

• RAM >= 8 GB： 多可显示 40000 行。

参见

ARRAY (页 312)
声明块接口的规则 (页 9235)
在程序中使用变量 (页 112)
关键字和保留标识符 (页 106)
局部变量和局部常量的属性 (页 9284)
设置局部变量的保持性 (页 9241)

9.4.5 声明 STRUCT 数据类型的变量

要求       
块接口已打开。
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操作步骤

要声明 STRUCT 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在块接口中，选择需声明的部分。

2. 在“名称”(Name) 列中，输入变量的名称。

3. 在“数据类型”(Data type) 列中，输入“Struct”。输入时系统将提供自动完成功能。
在新变量后将插入空的缩进行。

4. 在第一个空行中插入第一个结构元素。
在该元素后会再插入一个空行。

5. 选择结构元素的数据类型。

6. 可选：更改在块接口其它列中显示的结构元素的属性。

7. 对于所有其它结构元素，重复执行步骤 4 到 6。
不必显式完成该结构。结构会以输入的 后一个元素结束。

8. 要在结构后插入新变量，请在结构结尾后留一个空行，然后在第二个空行中启动新变量。

结果

创建数据类型 STRUCT 的变量。 

说明

S7-1200/S7-1500：一个数据块中 多包含 252 个结构 (STRUCT)
S7-1200/S7-1500 系列 CPU 中，一个块中 多支持 252 个结构 (STRUCT)。如需使用更多结

构，则可使用 PLC 数据类型 (UDT) 代替“STRUCT”数据类型。

参见

STRUCT 声明 (页 9266)
声明块接口的规则 (页 9235)
在程序中使用变量 (页 112)
关键字和保留标识符 (页 106)
局部变量和局部常量的属性 (页 9284)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
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9.4.6 声明 STRING 和 WSTRING 数据类型的变量

要求

块接口已打开。

操作步骤

要声明 STRING 或 WSTRING 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在块接口中，选择需声明的部分。

2. 在“名称”(Name) 列中输入一个变量名称。

3. 在“数据类型”(Data type) 列中输入“STRING”或“WSTRING”。输入时系统将提供自动完成功能。

4. 可选：在关键字 STRING 或 WSTRING 后面，使用方括号指定字符串的 大长度。如果未指定
大长度，则字符串的默认长度为 254 个字符。 
大长度为 4 的 WSTRING 示例：

WSTRING[4]
使用局部常量定义字符串 大长度的示例：
STRING[#My_local_const1]
使用全局常量定义字符串 大长度的示例：
STRING["My_global_const1"]

结果

应用 STRING 或 WSTRING 数据类型的变量。 

参见

STRING 和 WSTRING 声明 (页 9275)

9.4.7 声明基于 PLC 数据类型的变量

要求       
PLC 数据类型在当前 CPU 中进行声明。
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操作步骤

要声明基于 PLC 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在块接口中，选择需声明的部分。

2. 在“数据类型”列中输入 PLC 数据类型。在输入过程中，系统将提供自动完成功能。
创建该变量。

3. 如果在声明 PLC 数据类型过程中已为 PLC 数据类型中的变量定义了默认值或注释，则这些默
认值或注释将灰显。这些值可在块接口中更改。 
更改后的值将显示为黑色，且仅应用于特定的使用点。

说明

若更新或删除在块接口中使用的 PLC 数据类型，则接口会变得不一致。要消除这种不一致性，

必须重新编译程序。

另请参见“更新块接口 (页 9290)” 

9.4.8 声明更高级别的变量

简介         
要访问声明变量内的数据区域，则可以通过附加声明来覆盖所声明的变量。这样，可以选择

对不同数据类型的已声明变量进行寻址。例如，可以使用 BOOL 的 ARRAY 对 WORD 数据类

型变量的各个位寻址。

覆盖变量

要覆盖具有新数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 打开块接口。

2. 在接口中，选择要覆盖的具有新数据类型的变量。

3. 单击工具栏上的“添加行”按钮。
在要覆盖的变量之后插入一行。覆盖变量必须直接在行中被覆盖的变量之后声明。

4. 在“名称”(Name) 列中，输入变量的名称。

5. 在“数据类型”列中输入“AT”条目。在这一步骤中，系统将提供自动完成功能。
将以下内容添加到“名称”列的条目中。
“AT<Name of the higher-level tag>”

6. 再次单击数据类型选择按钮，为新变量选择数据类型。
创建该变量。它指向与更高等级变量相同的数据，但是会为该数据设定新的数据类型。
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删除覆盖

要删除变量的覆盖，请按以下步骤操作：

1. 在块接口中，选择较高级别的变量。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。

覆盖删除。

参见

使用 AT 覆盖变量 (页 129)

9.4.9 声明多重背景

要求       
要调用的函数块存在于项目树中，并且具有多重实例功能。

声明多重实例

要将待调用的函数块声明为多重实例，请按以下步骤操作：

1. 打开调用函数块的块接口。

2. 在“静态”区域的“名称”列中，输入块调用的名称。

3. 在“数据类型”列中，输入要调用的函数块的符号名称。

说明

当在程序段中编写块调用时，程序编辑器将自动声明多重实例，然后在“调用选项”话框中

指定要将该块作为多重实例调用。

将多重实例声明为 ARRAY
要声明多重实例的 ARRAY，请按以下步骤操作：

1. 打开调用函数块的块接口。

2. 在“静态”(Static) 区域的“名称”(Name) 列中，输入 ARRAY 的名称。

3. 在“数据类型”(Data type) 列中，选择 ARRAY 数据类型。
“数组”(Array) 对话框随即打开。

4. 在“数据类型”(Data type) 输入字段中，输入应定义实例的函数块名称。块名称必须用引号括
起。
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5. 在“ARRAY 限值”(ARRAY limits) 输入字段中，指定各维度的上限和下限值。
一维 ARRAY:[0..3] 的示例： 
三维 ARRAY:[0..3, 0..15, 0..33] 的示例 

6. 确认输入。

参见

更新块接口 (页 9290)
实例声明 (页 9276)

9.4.10 声明参数实例

简介

下表列出了块接口中的声明方式和使用的参数实例：

声明 块类型 应用

InOut FB 
FC

之后，可调用在函数块中作为实参传送的实例。

Input FC 用户读取作为实参传送的实例数据，但无法在块中调用该实例。

Output FC 用户可写入作为实参传送的实例数据，但无法在块中调用该实例。

要求

块接口已打开。

操作步骤

要声明参数实例，请按以下步骤操作：

1. 打开块接口的指定区域（参见表格）。

2. 在“名称”(Name) 列中，输入实例待传送的 in/out 参数名称。

3. 在“数据类型”(Data type) 列中，输入应定义实例的函数块名称。块名称必须用引号括起。
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说明

自动声明参数实例

在程序段中编程一个块调用时，程序编辑器会自动声明参数实例，然后在“调用方式”(Call 
options) 对话框中指定将该块作为参数实例调用。

参见

参数实例 (页 77)
实例声明 (页 9276)

9.4.11 在调用块过程中隐藏参数

简介

在 LAD 或 FBD 中调用该块时，可隐藏块参数。刚开始时，隐藏的参数不可见；但可通过框

底部边缘处的小箭头进行显示。 
可通过以下两种方式隐藏参数：

•  隐藏

该参数始终隐藏。

• 未分配参数时隐藏

只要参数未互连则隐藏如果指定一个实参，则该参数将显示在调用框中。

操作步骤

要定义在块调用中显示或隐藏块参数，请按以下步骤操作：

1. 打开块接口。

2. 在块接口中选择一个参数。

3. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。
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4. 在区域导航中选择“属性”(Attributes) 组。

5. 在“在 LAD / FBD 的块调用中显示”(Visibility at block calls in LAD / FBD) 中，选择以下一个选
项：

– “显示” 
– “隐藏” 
– “未分配参数时隐藏”

结果

根据设置，在 LAD 或 FEB 的块调用中显示或隐藏参数。 
如果在块调用中发现语法错误，则参数无法隐藏。

参见

连接隐藏参数 (页 9441)
声明预定义的实参 (页 9256)

9.4.12 声明预定义的实参

简介 
在块参数的声明过程中，可指定块调用时所用的实参。 
如果正在使用程序块作为库元素并且希望存储要与库元素一起使用的实参的信息，这将非常

有用。

此外，在 LAD 和 FBD 中还可隐藏块调用中具有有效预定义实参的参数。刚开始时，隐藏的

参数不可见；但可通过框底部边缘处的小箭头进行显示。 
可通过以下两种方式隐藏预定义的参数： 
• 该参数始终隐藏。

• 只要未指定预定义的实参，则该参数将隐藏。但如果指定了不同的参数，则该参数将显

示可见。

要求

位于“Input”、“Output”或“InOut”部分的参数。 

声明块接口

9.4 声明块接口

对 PLC 进行编程

9256 编程和操作手册, 11/2022



操作步骤

要预定义实参，请按以下步骤操作：

1. 打开块接口。 
2. 在块接口中选择一个参数。 
3. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。 
4. 在区域导航中选择“属性”(Attributes) 组。 
5. 在“预定义实参”(Predefined actual parameter) 输入框中输入所需的实参。

6. 在“在 LAD / FBD 的块调用中显示”(Visibility at block calls in LAD / FBD) 中，选择选“隐
藏”(Hide)。 

7. 在附加选项中，选择“如果块调用时指定的参数与预定义的实参不同则显示”(Show if 
parameter assigned on block call is not identical to the predefined actual parameter)。仅当
事先激活了“隐藏”(Hide) 选项时，该选项才可用。

结果

• 实参被预定义。如果将程序块保存为库元素，它还会包含有关待使用实参的信息。 
• 如果在程序中使用该库元素，则会检查预定义的实参是否可以在程序中寻址。如果可能

的话，它将会自动用作实参。  
• 如果程序中找不到实参，则将发出一个语法错误，此时需手动进行参数分配。分配无效

的参数无法隐藏。

参见

在调用块过程中隐藏参数 (页 9255)

9.4.13 编辑块接口的表格

9.4.13.1 插入表格行

步骤  
请按以下步骤操作，在所选行上面插入一行： 
1. 选择要在其上插入新行的行。

2. 在表格的工具栏上，单击“插入行”按钮。
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结果

将在所选行上方插入一个新行。 

9.4.13.2 插入表格行

步骤  
要在所选行下面插入一行，请按以下步骤操作：

1. 选择要在其下插入新行的行。

2. 单击表工具栏上的“添加行”按钮。

结果

将在选定行的下方插入一个新的空行。

9.4.13.3 删除变量

操作步骤   
要删除变量，请按以下步骤操作：

1. 选择待删除变量所在行。也可以在按住 <Ctrl> 键时依次单击行，或者按住 <Shift> 键单击第
一行和 后一行来选择多行。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。

9.4.13.4 自动填充连续单元格

可以将一个或多个表格单元格的内容装载到下面的单元格，将自动连续填充单元格。 
如果自动填充“名称”列中的单元格，将在每个名称后面附加一个连续的编号。 例如，

“Motor”将变为“Motor_1”。
可以将单个或多个单元格以及整行定义为源区域。

如果所打开表格中的行数少于要填充的行数，则必需首先插入所缺少的空行。 

要求

• 表格已打开。

• 有足够的声明行。
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步骤  
要自动填充连续单元格，请按以下步骤操作：

1. 选择要装载的单元格。

2. 单击该单元格右下角的“填充”符号。
鼠标指针将变为十字形。

3. 按住鼠标按键并向下拖动鼠标指针扫过要自动填充的单元格。

4. 释放鼠标按键。
单元格自动填充。 

5. 如果在待自动填充的单元格中已经存在有条目，则将显示一个对话框。 在该对话框中，可以
指出是否要覆盖现有的条目，还是为新变量插入新行。

9.4.13.5 显示和隐藏表列

可根据需要显示或隐藏表中的列。

步骤     
要显示或隐藏表格的列，请按以下步骤操作：

1. 单击列标题。

2. 在快捷菜单中，选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令。
显示可以选择的列。

3. 要显示列，选中该列的复选框。

4. 要隐藏列，清除选中该列的复选框。

5. 要隐藏或显示多个列，请单击“更多”(More) 并激活或禁用“显示/隐藏”(Show/Hide) 对话框
中相应列的复选框。

9.4.13.6 使用外部编辑器编辑变量

要在外部表格编辑器中编辑单个变量，可通过复制和粘贴操作对这些变量进行导入/导出。 

说明

显示和复制 ARRAY 元素时的限制条件

根据计算机上可用的工作存储器空间大小，在 Excel 表格中显示和复制块接口中的 ARRAY 时
大限值为：

• RAM < 8 GB： 多可显示和复制 10000 个元素。

• RAM >= 8 GB： 多可显示和复制 40000 个元素。
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要求     
打开块接口和外部编辑器。

操作步骤

要将变量导出到外部编辑器并再次导入变量，请按以下步骤操作：

1. 单击“扩展模式”(Expanded mode) 按钮，显示结构化数据类型中的所有元素。

2. 选择一个或多个变量。

3. 在快捷菜单中，选择“复制”。

4. 切换到外部编辑器，并粘贴复制的变量。

5. 根据需要编辑变量。

6. 在外部编辑器中复制变量。

7. 在外部编辑器中选择变量。

8. 切换回块接口。

9. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。
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9.5 在文本视图中声明块接口

9.5.1 文本块接口的结构

文本块接口的结构

下图显示了文本式块接口的结构，与创建新块后的显示相同。

3

4

2

1

文本块接口由以下几个区域组成：
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区域 含义

① 块声明 在块声明中，定义块的名称与类型

② 声明部分 在声明部分，声明该块的参数和局部数据。声明部分已输入到空白块接口中。但用户可根

据需要进行移动、复制或删除各部分。

③ 侧栏 在侧栏中，可设置书签。

④ 行号 行号将显示在声明部分的左侧。

参见

选择块接口的表格式或文本式表示方式 (页 9242)

9.5.2 块声明和返回值

块声明

文本块接口通常以块声明开始。用户无需自己输入块声明，块声明已包含在接口模板中。

返回值

在函数 (FC) 中，可在声明后指定该函数块的返回值。返回值为返回给调用块的值。如果指定

“VOID”值，该函数不返回任何值。

语法

 块声明和返回值使用的语法如下：
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块类型 语法 示例

函数 (FC) FUNCTION <名称> [:返回值数据类

型>]
<声明>

FUNCTION "My_Function" : Int 
FUNCTION "My_Function" : Void

函数块 (FB) FUNCTION_BLOCK <名称>
<声明>

FUNCTION_BLOCK "My_FunctionBlock"

组织块 (OB) ORGANIZATION_BLOCK <名称>
<声明>

ORGANIZATION_BLOCK 
"My_OrganizationBlock"

参见

文本块接口示例 (页 9282)

9.5.3 声明部分

声明部分

文本块接口分为不同的声明部分，各声明部分的特征通过关键字对描述。允许使用不同部分，

具体视块类型而定。

声明部分的顺序不重要。一个部分可在块接口中出现多次。 
在下表中，列出了声明部分使用的语法结构：

 

声明部分 语法

Input 参数 VAR_INPUT [<ATTRIBUTE>] 
   <声明> 
END_VAR

Output 参数 VAR_OUTPUT [<ATTRIBUTE>] 
   <声明> 
END_VAR
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声明部分 语法

In/out 参数 VAR_IN_OUT [<ATTRIBUTE>] 
   <声明> 
END_VAR

临时局部数据 VAR_TEMP
   <声明> 
END_VAR

静态局部数据 VAR [<ATTRIBUTE>] 
   <声明> 
END_VAR

常量 VAR CONSTANT
   <声明> 
END_VAR

 
有关各声明部分的信息，请参见：

块接口概述 (页 9233)
 

声明部分的属性

可选择为各部分分配属性。属性会应用到此部分中声明的所有变量。如果某一部分多次出现，

每次出现时可使用其它属性。

以下属性可用：

 

属性 含义

RETAIN 此部分中的变量具有保持性，即电源故障后变量值仍然可用。

DB_SPECIFIC 在背景数据块中，可设置保持性。

如果未指定任何属性，则声明部分数据不具有保持性。 
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参见

设置局部变量的保持性 (页 9241)
文本块接口示例 (页 9282)

9.5.4 变量声明和初始化

变量或常量的声明和初始化

在各声明部分中声明块所用的局部变量和常量。 
变量声明由符号名称和数据类型组成。可选择指定初始化变量的默认值。 
除符号名称和数据类型外，常量声明始终包含一个数值。仅“VAR CONSTANT”部分才允许进

行常量声明。

 

用 AT 覆盖变量

要访问声明变量内的数据部分，可以通过附加声明覆盖已声明的变量。这样，可以选择对具

有不同数据类型的已声明变量进行寻址。例如，可以使用 BOOL 的 ARRAY 对 WORD 数据类

型变量的各个位寻址。

虽然 AT 声明在表格视图中必需直接跟随在被引用变量之后，但在文本视图中，该声明可位

于任何位置。

AT 声明不能初始化。请注意，AT 声明只能用于非优化块中。

语法

 声明变量和常量所用的语法如下：
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声明 语法 示例

变量 <名称> : <数据类型> [:= <值>]; myBit : BOOL; 
myBit : BOOL := true;

常量 <名称> : <数据类型> := <值>; PI : REAL := 3.141592; 
myInt: INT := INT#16#7FFF; 
myString: STRING := 'hello';

AT 声明 <名称> AT <引用变量名称> : <数据类型>; myReferenceToVar2 AT Var_2 : 
Int;

参见

有效数据类型概述 (页 253)
声明块接口的一般规则 (页 9235)
使用 AT 覆盖变量 (页 129)
声明更高级别的变量 (页 9252)
文本块接口示例 (页 9282)
常量 (页 113)

9.5.5 STRUCT 声明

STRUCT 声明

STRUCT 数据类型是指一种元素数量固定但数据类型不同的数据结构。 
也可以基于 PLC 数据类型 (UDT) 创建结构。为此，需将 PLC 数据类型指定为一个结构化数据

类型。小系统将通过工具提示，显示该 PLC 数据类型的各个元素。 

语法

声明 STRUCT 所用的语法如下：
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声明 语法 示例

STRUCT <名称> : Struct
   <元素名称> : <数据类型> [:= <值>];
   <元素名称> : <数据类型> [:= <值>];
 ... 
END_Struct := (<初始化列表>);

myStruct : Struct
   mem_1 : Int;
   mem_2 : Int; 
     mem_3 : BOOL; 
END_Struct := (6,0, TRUE) ;

基于 PLC 数
据类型 
(UDT) 的 
STRUCT

<名称> : "<UDT 名称>" := (<初始化列表>); myStruct : "myType" := (6,0, 
TRUE);

说明

S7-1500：一个数据块中 多有 252 个结构

S7-1500 系列 CPU 中的一个数据块中 多允许有 252 个结构。如果需要更多结构，则必须

重新构造自己的程序。例如，可以在多个全局数据块中创建结构。

STRUCT 的初始化

STRUCT 初始化为可选操作。进行初始化时，可在变量声明后直接跟随一个值，也可使用初

始化列表。

初始化列表位于关键字 END_STRUCT 之后，包含在一个括号内并通过 := 进行赋值。如果该

结构中还包含下级结构，则可通过括号嵌套进行初始化。如果这两种初始化方式均未采用，

则可使用初始化列表中的值。
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初始化列表使用的语法如下所示：

声明 语法 示例 注释

STRUCT 的初

始化

<名称> : Struct 
    <元素名称> : <数据类型> [:= 
<值>];
    ... 
END_Struct

myStruct : Struct
    mem_1 : Int := 1;
    mem_2 : Int := 2; 
    mem_3 : BOOL := FALSE
End_Struct

该结构中的元素将进

行如下初始化：

// mem_1 := 1
// mem_2 := 2
// mem_3 := FALSE

STRUC 的初

始化列表

:= (<值>,<值>,<值>... ) myStruct : Struct 
   mem_1 : Int;
   mem_2 : Int; 
   mem_3 : BOOL
End_Struct:=(2,0,TRUE);

该结构中的元素将进

行如下初始化：

// mem_1 := 2
// mem_2 := 0
// mem_3 := TRUE

嵌套 STRUC 
的初始化列

表

:= (<值>,(<值>,<值>... )) myStruct : Struct
   mem_1 : Int;
   mem_2 : Int;
   mem_3 : Struct
         mem_4 : BOOL;
         mem_5 : BOOL;
   End_Struct;
End_Struct:=(2,0, 
(TRUE,TRUE));

该结构中的元素将进

行如下初始化：

// mem_1 := 2
// mem_2 := 0
// mem_4 := TRUE
// mem_5 := TRUE

STRUC 的初

始化列表

（带元素命名

规范）

:= (<元素名称> := <值>), (<元
素名称> := <值>)...

myStruct : Struct
    mem_1 : Int;
    mem_2 : Int;
End_Struct:=(mem_2:=55);

该结构中的元素将进

行如下初始化：

// mem_2 := 55

PLC 数据类

型 (UDT) 的
初始化列表

:= (<值>,<值>,<值>... ) myStruct : "myType" := 
(2,0,TRUE);

该结构中的元素将进

行如下初始化：

// mem_1 := 2
// mem_2 := 0
// mem_3 := TRUE
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声明 语法 示例 注释

嵌套 PLC 数
据类型 
(UDT) 的初

始化列表

:= (<值>,(<值>,<值>... )) myStruct : "myType" := (2,0,
(TRUE,TRUE);

该结构中的元素将进

行如下初始化：

// mem_1 := 2
// mem_2 := 0
// mem_3 := TRUE
// mem_4 := TRUE
 

PLC 数据类

型 (UDT) 的
初始化列表

（带元素命名

规范）

:= (<元素名称> := <值>), (<元
素名称> := <值>)...

myStruct : "myType" := 
(mem_1:=22,mem_2:=55);

该结构中的元素将进

行如下初始化：

// mem_1 := 22
// mem_2 := 55

参见

声明 STRUCT 数据类型的变量 (页 9249)
STRUCT 数据结构（匿名结构） (页 306)
声明块接口的规则 (页 9235)
文本块接口示例 (页 9282)

9.5.6 ARRAY 声明

ARRAY 声明

ARRAY 数据类型表示一个由数目固定且数据类型相同的元素组成的数据结构。

声明 ARRAY 所用的语法如下：
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声明 语法 示例

ARRAY <名称> : ARRAY [下限..上限] OF <数据类型> := [<初
始化列表>];

MyARRAY_1 : ARRAY[0..7] OF 
BOOL;
MyARRAY_1 : ARRAY[0..7] OF 
BOOL := [1,1,0,0,0,1,0,0];

限值可变的 
ARRAY

<名称> : ARRAY [*] OF <数据类型>; MyARRAY_1 : ARRAY[*] OF INT;
MyARRAY_2 : ARRAY[*, *, *] OF 
INT;

局部常量作

限值的 
ARRAY

<名称> : ARRAY [#<常量名称>..#<常量名称>] OF <数
据类型> := [<初始化列表>];

MyARRAY_1 : 
ARRAY[#LocConst1..#LocConst2]
 OF INT;
MyARRAY_2 : 
ARRAY[1..#LocConst] OF INT;
MyARRAY_3 : 
ARRAY[1..#LocConst] OF INT := 
[1,1,0,0];

全局常量作

限值的 
ARRAY

<名称> : ARRAY ["<常量名称>".."<常量名称>"] OF <数
据类型> := [<初始化列表>];

MyARRAY_1 : 
ARRAY["GlobConst1".."GlobCons
t2"] OF INT;
MyARRAY_2 : 
ARRAY[1.."GlobConst", 
2..5,#l..#u] OF INT;
MyARRAY_3 : 
ARRAY[1.."GlobConst"] OF 
INT:= [1,1,0,0];

STRUCT 数
据类型 
ARRAY

<名称> : ARRAY[下限..上限] OF Struct
   <元素名称> : <数据类型>;
   <元素名称> : <数据类型>;
...
END_Struct := [<初始化列表>];

MyARRAY_1 : Array[0..1] OF 
Struct
   mem_1 : Int;
   mem_2 : Int;
END_STRUCT := [ (2,4),
(22,44) ];

UDT 数据类

型的 ARRAY
<名称> : ARRAY[下限..上限] OF "<UDT_ 名称>" := [<参
数列表>];

MyARRAY_1 : Array[0..1] OF 
MyType := [ (2,4),(22,44) ];
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ARRAY 初始化

可选择初始化 ARRAY。对 ARRAY 进行初始化时要使用初始化列表。初始化列表位于声明后

的方括号内，以 := 开头。列表包含的以逗号分隔的值将用于 ARRAY 的所有元素。 多可初

始化 10000 个元素。 
可选择使用括号中的重复因子，用相同值对多个连续元素进行初始化。重复因子必须是一个

正整数。

对于 STRUCT 数据类型的 ARRAY，还可以选择逐个元素进行初始化。可集中为同一类型的所

有结构化元素分配一个数值。

初始化列表使用的语法如下所示：

声明 语法 示例 注释

初始化列表 := [<值>,<值>,<值>... ] myArray : ARRAY[0..2] OF 
BOOL := [1,1,0];

ARRAY 中的元素将按照以

下方式进行初始化：

// myArray[0] := 1
// myArray[1] := 1
// myArray[2] := 0

包含重复因

子的初始化

列表

:= [<值>,<重复因子>(值),<值
>... ]

myArray : ARRAY[1..2, 1..3] 
OF INT := [9,8,3(10),6];

ARRAY 中的元素将按照以

下方式进行初始化：

// myArray[1,1] := 9
// myArray[1,2] := 8
// myArray[1,3] := 10
// myArray[2,1] := 10
// myArray[2,2] := 10
// myArray[2,3] := 6
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声明 语法 示例 注释

STRUCT 数
据类型 
ARRAY 的初

始化列表

:= [(<值列表元素 1>), (<值列表

元素 2>)...]
myArray : Array[0..1] OF 
Struct 
   Element1 : Int; 
   Element2 : Int; 
END_Struct := [ (2,4),
(22,44) ];

ARRAY 中的元素将按照以

下方式进行初始化：

// 
myArray[0].Element1 := 
2
// 
myArray[0].Element2 := 
4
// 
myArray[1].Element1 := 
22
// 
myArray[1].Element2 := 
44

ARRAY of 
STRUCT 的
初始化列表

（带元素命名

规范）

:= [(<元素名称> := <值>), (<元
素名称> := <值>)...]

myArray : Array[0..1] OF 
Struct
   Element1 : Int; 
   Element2 : Int; 
END_Struct := [ (Element1 := 
2 , Element2:=4), 
(Element1 := 22, 
Element2:=44) ];

ARRAY 中的元素将按照以

下方式进行初始化：

// 
myArray[0].Element1 := 
2
// 
myArray[0].Element2 := 
4
// 
myArray[1].Element1 := 
22
// 
myArray[1].Element2 := 
44
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声明 语法 示例 注释

ARRAY of 
STRUCT 的
初始化列表

（带重复因

子）

:= [<重复因子>(值列表元素 1),<
重复因子>(值列表元素 2),... ]

myArray : Array[0..1, 0..1] 
OF Struct
   Element_x : Int; 
   Element_y : Int; 
End_Struct:=[2((1, 11)), 
2((2, 22))]; 

ARRAY 中的元素将按照以

下方式进行初始化：

// 
myArray[0,0].Element_x:
= 1
// 
myArray[0,0].Element_y:
= 11
// 
myArray[0,1].Element_x:
= 1
// 
myArray[0,1].Element_y:
= 11
// 
myArray[1,0].Element_x:
= 2
// 
myArray[1,0].Element_y:
= 22
// 
myArray[1,1].Element_x:
= 2
// 
myArray[1,1].Element_y:
= 22
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声明 语法 示例 注释

UDT 数据类

型 ARRAY 的
初始化列表

:= [(值列表元素 1>), (<值列表元

素 2>)...]
myArray : Array[0..1] OF 
MyType := [ (2,4),(22,44) ];

ARRAY 中的元素将按照以

下方式进行初始化：

// myArray[0].UDT-
Element1 := 2
// myArray[0].UDT-
Element2 := 4
// myArray[1].UDT-
Element1 := 22
// myArray[1].UDT-
Element2 := 44

ARRAY of 
UDT 的初始

化列表（带

元素命名规

范）

:= [(<元素名称> := <值>), (<元
素名称> := <值>)...]

myArray : Array[0..1] OF 
MyType := [ (UDT-Element1 := 
2,UDT-Element2:=4),(UDT-
Element1 := 22,UDT-
Element2:=44) ];

ARRAY 中的元素将按照以

下方式进行初始化：

// myArray[0].UDT-
Element1 := 2
// myArray[0].UDT-
Element2 := 4
// myArray[1].UDT-
Element1 := 22
// myArray[1].UDT-
Element2 := 44

ARRAY of 
UDT 的初始

化列表（带

重复因子）

:= [<重复因子>(值列表元素 1),<
重复因子>(值列表元素 2),... ]

myArray : Array[0..1] OF 
myType :=[2(((),1))]; 

ARRAY 中的元素将按照以

下方式进行初始化：

// myArray[0].UDT-
Element1 := 0
// myArray[0].UDT-
Element2 := 1
// myArray[1].UDT-
Element1 := 0
// myArray[1].UDT-
Element2 := 1

声明块接口

9.5 在文本视图中声明块接口

对 PLC 进行编程

9274 编程和操作手册, 11/2022



参见

ARRAY (页 312)
声明块接口的规则 (页 9235)
文本块接口示例 (页 9282)

9.5.7 STRING 和 WSTRING 声明

STRING 和 WSTRING 的声明

STRING 和 WSTRING 数据类型存储一个字符串中的多个字符。允许在字符串中使用任何 ASCII 
码类型的字符。这些字符将使用一个单引号括起。

可选择指定初始化字符串的默认值。 
操作数声明期间，可在关键字 STRING 或 WSTRING 后使用方括号（例如 WSTRING[4]）指定

字符串的 大长度。要声明 大长度，则可输入一个绝对值或使用局部/全局常量。

如果未指定 大长度，则相应的操作数长度设置为标准的 254 个字符。

语法

声明 STRING 和 WSTRING 所用的语法如下：

声明 语法 示例

STRING <Name> : STRING [:= 
<Value>];

myString: STRING;
myString: STRING := 'hello';

WSTRING <Name> : WSTRING [:= 
<Value>];

myWstring: WSTRING;
myWstring_var: WSTRING := 
'helloWorld';

长度为定义的 大值

的 STRING
<Name> : 
STRING[[Constant]];

myString: STRING[10];
myString: STRING["globConst"];
myString: STRING[#locConst];
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参见

STRING (页 292)
WSTRING (页 296)
声明 STRING 和 WSTRING 数据类型的变量 (页 9251)
声明块接口的规则 (页 9235)
文本块接口示例 (页 9282)

9.5.8 实例声明

多重实例声明

在文本块接口的“VAR ...END_VAR”部分声明多重实例。只需输入被调用块的名称作为数据类

型。

多重实例也可创建为一个 ARRAY。
无法在文本界面中初始化被调用块的参数。

另请参见：

多重背景 (页 74)
声明多重背景 (页 9253)

参数实例声明

建议在文本式块接口的“VAR_IN_OUT...END_VAR”中将参数实例声明为输入/输出参数。但也

可将这些参数实例声明为函数 (FC) 中的输入或输出参数。只需输入被调用块的名称作为数

据类型。

无法在文本界面中初始化被调用块的参数。

另请参见：

参数实例 (页 77)
声明参数实例 (页 9254)
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实例 语法 示例 含义

多重实

例

VAR
  <多重实例名称>:"<块名称>";
END_VAR

VAR  
   instFB : "MyFB";
END_VAR

“instFB”是“MyFB”块的

一个多重实例。

多重实

例 
ARRAY

VAR
   <多重实例名称>: ARRAY [n...m] of "<块名称

>";
END_VAR

VAR
   instArray : ARRAY 
[0…4] of "MyFB";
END_VAR

“instArray“是”MyFB“块
的一个多重实例数组。

参数实

例

VAR  
   <参数实例名称>:"<块名称>";  
END_VAR

VAR_IN_OUT
   instParam:"MyFB";
END_VAR

“instParam”是“MyFB”
块的一个参数实例。

参见

文本块接口示例 (页 9282)

9.5.9 变量属性

变量属性

可选择为各变量分配属性。如果没有为变量明确分配属性，变量会使用预分配的属性值。用

户可在 PLC 编程的常规设置中更改某些属性的默认设置。

以下属性可用：

 

属性 含义 默认值

在 HMI 工程组态中可见 指示 HMI 选择列表中是否默认显示变量。 TRUE
从 HMI/OPC UA/Web API 可访问 指示在运行过程中 HMI/OPC UA/Web API 是否可访问

该变量。

TRUE
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属性 含义 默认值

从 HMI/OPC UA/Web API 可写 指示在运行过程中是否可从 HMI/OPC UA/Web API 写
入变量。

FALSE

设定值 将变量标记为设定值。设定值是指调试过程中可能需

要进行微调的值。该列仅适用于函数块的接口中。

FALSE

 

语法

 为属性使用的语法如下：

 

属性 语法 示例

在 HMI 工程组

态中可见

<名称> {EXTERNALVISIBLE:=<值>}: <数据类型>; myInt {EXTERNALVISIBLE:= 
'False'} : INT;

从 HMI/OPC 
UA/Web API 可
访问

<名称> {EXTERNALACCESSIBLE:=<值>}: <数据类

型>;
myInt {EXTERNALACCESSIBLE:= 
'False'} : INT;

从 HMI/OPC 
UA/Web API 可
写

<名称> {EXTERNALWRITABLE:=<值>}: <数据类型

>;
myInt {EXTERNALWRITABLE:= 
'False'} : INT;

设定值 <名称> {S7_SETPOINT:=<值>}: <数据类型>; myInt {S7_SETPOINT:= 
'False'} : INT;

参见

文本块接口示例 (页 9282)
PLC 编程的常规设置 (页 9116)
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9.5.10 注释

注释

可通过以下几种方式为文本块接口中的变量添加注释： 
• 行注释 

行注释以“//”开头，直到行尾。 
• 注释段 

注释段以“(*”开始，以“*)”结束。该注释可跨多个行。 
以下规则适用于注释部分：

• 注释无法嵌套。 
• 文本式块接口中不支持多语言版注释。 
• 注释不允许放置在块声明与第一个声明部分之间。 

例外情况：此时，函数 (FC) 允许单行注释。

语法

 为注释使用的语法如下：

属性 语法 示例

行注释 <声明>; //<注释> MyInt : INT; // this is my comment
注释段 <声明>; (*<注释>*) MyInt : INT; (* these are my comments: 

1st comment 
2nd comment*)
 

参见

编辑块接口中的多语言注释信息 (页 9289)
文本块接口示例 (页 9282)

9.5.11 编辑文本块接口

编辑文本块接口时，可使用的功能与编辑程序代码时相同。
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使用自动完成

1. 在键盘上输入声明语法。 
输入过程中，自动完成会打开。它提供当前位置允许使用的所有语法元素。

2. 在自动填充中，选择所需元素。

另请参见“手动输入 SCL 指令 (页 9612)”

自动设置行格式

1. 选择要设置格式的文本，或者将插入点放入相应的代码行。 
2. 选择程序编辑器工具栏中的“自动设置所选文本的格式”(Format selected text automatically) 

按钮。
只要所选行语法正确，便会设置其格式。 

另请参见“设置 SCL 代码格式 (页 9604)”

缩进或伸出行

1. 单击要缩进或伸出的行。 
2. 按下编程编辑器工具栏中的“缩进文本”(Indent text) 或“取消缩进文本”(Outdent text) 按钮。

可以在“选项 > 设置”(Options > Settings) 中设置缩进的长度。

另请参见“设置 SCL 代码格式 (页 9604)”

展开和折叠代码部分

1. 单击轮廓视图中的减号。
将关闭代码部分。

2. 单击轮廓视图中的加号。
将打开代码部分。

另请参见“展开和折叠代码部分 (页 9606)”

使用书签

1. 单击要设置书签的行。

2. 单击工具栏中的“设置/删除书签”(Set/delete bookmark) 按钮。

说明

接口与程序代码间的浏览视图

如果同时在块和程序代码中设置有书签，则无法通过命令“转至下一个/上一个书签”(Go to 
next/previous bookmark) 在两个窗口间进行浏览。
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另请参见“使用书签 (页 9607)”

在文本式和表格式接口间复制和移动变量

在文本式和表格式接口间，可对变量进行复制和移动。

1. 在声明部分，选择一个或多个变量。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 或“剪切”(Cut) 命令。

3. 将光标放置在变量待插入的位置处。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

说明

复制或移动带有初始化的结构化数据类型

将嵌套的结构化数据类型（如，ARRAY of STRUCT）从文本式接口复制到表格式接口时，下

级结构的默认值不会随之复制或移动。

9.5.12 恢复组织块的默认接口

简介

组织块中定义了包含 OB 启动信息的接口参数，如果更改或删除文本块接口中的这些预定义

参数，可选择通过优化的组织块恢复定义的标准接口。

操作步骤

要恢复组织块的默认接口，请按以下步骤操作：

1. 在快捷菜单中，选择命令“恢复默认接口”(Restore default interface)。

结果

• 系统将恢复已删除或更改的 OB 参数。 
• 用户手动添加的参数不会删除，而会保留下来。
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9.5.13 文本块接口示例

示例

下图给出了文本块接口示例：
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9.6 编辑局部变量和局部常量的属性

9.6.1 局部变量和局部常量的属性

属性     
下表概述了局部变量和局部常量的属性：

组 属性 说明

常规 名称 元素的名称

数据类型 元素的数据类型

默认值 代码块接口中可预分配给特定变量的值，或局部常

量的值。 
对于变量，可选择是否指定默认值。如果未指定任

何值，则使用指定数据类型的预定义值。例如，

BOOL 类型的预定义值为“false”。
在相应的实例中，将变量的默认值作为初始值。之

后，即可使用实例特定的起始值替换所用的默认值。

注释 元素的注释
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组 属性 说明

属性 保持性 将变量标记为具有保持性。 
即使在关断电源后，保持性变量的值也将保留不

变。 
该属性只有在具有优化访问的函数块的接口中提供。

在 HMI 工程组态

中可见

显示默认情况下，该变量在 HMI 选择列表中是否显

示。

从 HMI/OPC 
UA/Web API 可写

指示在运行过程中是否可从 HMI/OPC UA/Web API 
写入变量。

从 HMI/OPC 
UA/Web API 可访

问

指示在运行过程中 HMI/OPC UA/Web API 是否可访

问该变量。

但请注意，属性为“从 HMI/OPC UA/Web API 可访

问”的变量不能进行常规访问保护。即使未启用此

属性，也可从其它应用程序进行读/写访问。

LAD/FBD 中块调用

的可见性

显示：

在 LAD 或 FEB 的块调用中，该参数始终显示。

隐藏：

在 LAD 或 FEB 的块调用中，该参数始终隐藏。 
此时，指令框的下边缘处将显示一个小箭头。单击

该箭头，可显示这些参数并进行互连。

未分配参数时隐藏：

在 LAD 或 FEB 的块调用中，参数未互连时始终隐

藏。如果指定一个实参，则该参数将显示在调用框

中。

预定义实参 定义在块调用过程中用作实参的参数。

块调用时指定的参

数与预定义的实参

不同时，显示

只要未指定预定义的实参，则该参数将在 LAD 或 
FEB 的块调用中隐藏。但如果指定了不同的参数，

则该参数将显示可见。 
 
仅当选择了“隐藏”参数并定义了一个预定义实参

时，该选项才激活。
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组 属性 说明

用户自定义属性 CFC_Configurable 可组态

指出参数是否可在 CFC 中组态。

CFC_ForTest 用于测试

指出是否将参数注册为用于 CFC 测试模式。

CFC_Visible 可见性

指出参数是否在 CFC 中显示。

CFC_Interconnect
able

互连性

指出参数在 CFC 中是否可互连。

CFC_EnableTagRe
adback

启用变量回读

指示参数是否与 CFC 中的“回读表”功能相关。 
CFC_Enumeratio
nTexts

枚举文本

该属性仅在内部使用。

CFC_Engineering
Unit

工程组态单元

为 CFC 中的单元分配一个参数。

CFC_LowLimit 下限

定义 CFC 中参数的下限。

CFC_HighLimit 上限

定义 CFC 中参数的上限。

参见

设置局部变量的保持性 (页 9241)
更改局部变量和局部常量的属性 (页 9287)
关键字和保留标识符 (页 106)
在调用块过程中隐藏参数 (页 9255)
声明预定义的实参 (页 9256)
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9.6.2 更改局部变量和局部常量的属性

在表格式块接口中编辑某个元素的属性     
要在块接口编辑元素的属性，请按以下步骤操作：

1. 打开块接口。

2. 在表中选择所需元素。

3. 更改列中的条目。

在表格式块接口中编辑多个元素的属性

对于选择的多个元素，可同时对某些属性进行设置或复位。 
要更改多个元素的其中一种属性，请按以下步骤操作：

1. 打开块接口。

2. 按住 <Ctrl> 键。

3. 在所需列中，选择要更改值的各个表单元格。

4. 在快捷菜单中，选择“设置 <属性>”(Set <property>) 或“复位 <属性>”(Reset <property>) 命
令。

在属性窗口中编辑属性。

要编辑某个变量或常量的属性，请按以下步骤操作：

1. 选择该变量或常量。
元素属性将显示在“巡视”(Inspector) 窗口中。

2. 更改巡视窗口中的条目。

在程序编辑器中直接重命名变量

要重命名一个或多个元素，请按以下步骤操作：

1. 在程序中选择一个或多个元素。

2. 在快捷菜单中，选择“重命名变量”命令。
将打开“重命名变量”对话框。显示所选元素的声明表。

3. 更改“名称”列中的条目。

4. 单击“更改”按钮确认输入。
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在程序编辑器中编辑数据类型或注释。

要在程序编辑器中编辑数据类型或注释变量，请按以下步骤操作：

1. 选择变量的名称。

2. 在快捷菜单中，选择“重新连接变量”命令。
将打开“重新连接变量”对话框。在此对话框中，将显示一个变量声明表。

3. 更改“数据类型”或“注释”列中的条目。

4. 单击“更改”按钮以确认输入。

在程序中生效

对于更改变量或常量的名称、数据类型或地址的情况，在程序中变量的每个应用位置都会自

动更新。 

说明

如果更改了块接口，则程序可能变为不一致。如果可能，可对不一致程序进行自动更新。

如果无法进行自动更新，则对不一致的调用以红色进行标记。然后，必须手动更新不一致。 
另请参见 
在 LAD 中更新块调用 (页 9425) 
在 FBD 中更新块调用 (页 9487) 

参见

块接口概述 (页 9233)
局部变量和局部常量的属性 (页 9284)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
有关起始值的基本信息 (页 9307)
在程序中使用变量 (页 112)
关键字和保留标识符 (页 106)
更新块接口 (页 9290)
编辑块接口的表格 (页 9257)
声明块接口的规则 (页 9235)
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9.6.3 编辑块接口中的多语言注释信息 (S7-1500)
用户可对块接口处的注释信息翻译为所有项目语言，这些项目语言在项目的语言设置中已激

活。有关激活项目语言的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。
请注意，即使翻译后，文本的长度也不得超过 32767 个 Unicode 字符。

文本式块接口中不支持多语言版注释。

要求

• 已经激活多个项目语言。 
• 块接口打开，且包含至少一条注释信息。

• 该块未设置专有技术保护。

操作步骤

要将某条注释信息编辑为所有项目语言，请按以下步骤操作：

1. 单击待编辑译文的注释信息。
如果要同时编辑多条注释信息的译文，则可选择所有所需的注释信息。

2. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 打开“文本”(Texts) 选项卡。
在“文本”(Texts) 选项卡中，将以当前激活的项目语言显示所选注释信息。如果该语言可用，
则显示该注释的翻译文本。

4. 用户可在“文本”(Texts) 选项卡的表格中直接编辑翻译文本。

5. 要使用外部编辑器编辑翻译文本，可使用“导出/导入项目文本”(Export/Import project texts) 
按钮，将所显示的文本信息导出为 OOXML 格式。

说明

在全局“项目文本”(Project texts) 表中，编辑所有项目文本信息

也可在全局“项目文本”(Project texts) 表格中，编辑各项目语言的翻译文本。该表格位于项

目树下的“语言和资源 > 项目文本”(Languages & Resources > Project texts) 中。其中包含整

个项目中所有可翻译的文本信息。

有关文本翻译的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

声明块接口
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9.7 更新块接口

简介     
如果更新或删除块接口中使用的 PLC 数据类型或多重背景，则接口会变得不一致。要解决不

一致问题，必须更新接口。

有两种选择可以更新块接口：

• 显式更新块接口。

更新所用的 PLC 数据类型和多重背景。在此过程期间，属于块的背景数据块不会隐式更新。

• 编译期间隐式更新。

将更新所有的 PLC 数据类型和多重背景以及相关的背景数据块。

块接口的显式更新

要显式更新块接口，请按以下步骤操作：

1. 打开块接口。

2. 在快捷菜单中，选择“更新”命令。

编译期间的隐式更新

在编译期间，按以下步骤操作以隐式更新所有使用的 PLC 数据类型和多重背景以及背景数据

块。

1. 打开项目树。

2. 选择“程序块”文件夹。

3. 选择快捷菜单中的“编译 > 软件（重建所有块）”命令。

参见

声明基于 PLC 数据类型的变量 (页 9251)
有关起始值的基本信息 (页 9307)
在程序中使用变量 (页 112)
关键字和保留标识符 (页 106)
局部变量和局部常量的属性 (页 9284)
设置局部变量的保持性 (页 9241)
在 LAD 中更新块调用 (页 9425)

声明块接口
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声明多重背景 (页 9253)
编辑块接口的表格 (页 9257)
声明块接口的规则 (页 9235)

9.8 扩展块接口 (S7-1200, S7-1500)

说明

为了可以编辑已经过调试并在系统上正常运行的 PLC 程序，S7-1500 产品系列的 CPU 和 
S7-1200 V4 及更高版本系列的大多数 CPU 都支持在运行时对函数块接口进行扩展。 
无需将 CPU 设置为 STOP 模式，即可下载已修改的块，而不会影响所加载变量的值。 
这是一种简单的更改程序的方式。这一加载过程（无需重新初始化的下载）不会对所控制的

过程造成负面影响。 

工作原理

每个函数块都被分配了一个默认存储器预留区域。在初期并未使用该存储器中所预留的区域。

如果该块已编译且已加载，并确定稍后再加载接口更改，则可激活存储器预留。之后声明的

所有变量都将保存到存储器预留区域中。后续下载不会影响任何已加载的变量，或对运正在

进行的操作造成不利影响。

如果决定稍后在工厂没有运转时检查程序，那么还可以一次性重新设置一个或多个块的存储

器布局。通过该操作，可以将所有变量从预留区域移动到常规区域。存储器预留区域现已清

除，可用于进行接口扩展。

要求

如果满足以下要求，则可使用“无需重新初始化的下载”功能：

• 项目为“TIA Portal V12”格式，或更高版本。

• 使用支持“无需重新初始化的下载”的 CPU。
• 块使用 LAD、FBD、STL 或 SCL 创建。

• 块由用户创建，即，这些块不包含在随包交付的块中。

• 这些块将被分配到优化访问属性。

声明块接口
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基本步骤

如果希望对某个函数块的接口进行扩展并随后加载而不重新进行初始化，则请按以下步骤操

作：

1. 所有块都默认预留了 100 个字节的存储器。可以修改这一存储器预留区域以适应用户的需求。

2. 激活存储器预留区域。

3. 扩展块接口。

4. 编译块。

5. 照常将块下载到 CPU。
有关各种步骤的更多信息，请参见“加载块 (S7-1200/1500)”章节。

说明

“无需重新初始化的加载”的完整功能仅适用于 S7-1500 和 S7-1200 V4 产品系列的 CPU。 
但是，所有 CPU 系列都可不受影响地扩展函数块接口并下载新声明的变量：

• 可以在“Temp”区域添加新变量并在不影响过程的情况下下载这些变量。

• 可以在“InOut”区域中新建结构化数据类型的变量并在不影响过程的情况下下载这些变量。

声明块接口
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数据块编程 10
10.1 数据块编程的基本原理

数据块 (DB) 用于保存程序执行期间写入的值。 
与代码块相比，数据块仅包含变量声明。不包含任何程序段或指令。变量声明定义数据块的

结构。   

数据块类型

有两种类型的数据块：

• 全局数据块

全局数据块不能分配给代码块。可以从任何代码块访问全局数据块的值。全局数据块仅

包含静态变量。 
全局数据块的结构可以任意定义。在数据块的声明表中，可以声明在全局数据块中要使

用的数据元素。 
• 背景数据块

背景数据块可直接分配给函数块 (FB)。背景数据块的结构不能任意定义，取决于函数块

的接口声明。该背景数据块只包含在该处已声明的那些块参数和变量。 
但，可以在背景数据块中定义实例特定的值，例如，声明变量的起始值。

ARRAY 数据块 (S7-1500)
ARRAY 数据块是包含一个 ARRAY 的全局数据块。该 ARRAY 可基于任意数据类型。例如，可

以是 PLC 数据类型 (UDT) 的 ARRAY。但这种数据块不能包含除 ARRAY 之外的其它元素。由

于采用平面结构，ARRAY 数据块可访问 ARRAY 元素，并将这些元素传递给被调用块。

通过 ARRAY 数据块间接寻址 ARRAY：可以在运行过程中确定待读取或写入的 ARRAY 数据块

以及数据块的大小。

可通过“指令”(Instructions) 任务卡上“移动操作”(Move operations) 部分中的选项，对 
ARRAY 数据块进行寻址。 

对 PLC 进行编程
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说明

ARRAY 数据块的保持性

ARRAY 数据块及其组件不能设置为具有保持性。

另请参见： 
ARRAY 数据块的使用示例 (页 50)

PLC 数据类型作为全局数据块的模板 
PLC 数据类型可用作模板，创建数据结构相同的全局数据块。仅需创建一次 PLC 数据类型的

结构，之后可通过分配 PLC 数据类型生成所需的数据块。 

系统数据类型作为全局数据块的模板 
系统数据类型也可用于创建具有相同数据结构的全局数据块的模板。系统数据类型已预定义

了结构。只需在程序中插入系统数据类型一次，之后就可以通过对相同的结构分配系统数据

类型来生成其它数据块。

访问模式

访问数据块中的数据值有两种方式：

• 可优化访问的数据块（仅对 S7-1200）
可优化访问的数据块没有固定的定义结构。在声明中，仅为数据元素分配一个符号名称，

而不分配在块中的固定地址。可通过符号名访问这些块中的数据值。

ARRAY 数据块中始终启用“优化块访问”(Optimized block access) 属性。 
• 可标准访问的数据块（所有 CPU 系列）

可标准访问的数据块具有固定的结构。数据元素在声明中分配了一个符号名，并且在块

中有固定地址。通过符号名称或地址，可访问该块中的各种数据值。

标准访问的数据块数量取决于 WORD 的限值。即，数据块的标准访问通常占用一个或多

个 WORD（16 位）大小。必要时，系统将在编译过程中为数据块自动添加变量，从而确

保该块占用下一个 WORD 空间。 
ARRAY 数据块不可能进行标准访问。

数据值的保持性

要防止在发生电源故障时数据丢失，可以将数据值存储在保持性存储区中。

数据块编程

10.1 数据块编程的基本原理
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参见

创建数据块 (页 9180)
全局数据块 (DB) (页 48)
背景数据块 (页 61)
可优化访问的块 (页 63)

10.2 数据块声明表的结构

数据块声明表的结构   
下图是数据块的声明表结构，其显示会因块类型和访问方式而不同。 

显示实例特定值

在背景数据块中，可以应用所分配函数块接口中已定义的值，也可以定义实例特定的起始值。

对于来自函数块的值，不能进行编辑。可以使用实例特定值替换灰色部分的值。替换的值将

不再以灰色显示。

各列的含义

下表列出了各列的含义。可根据需要显示或隐藏各列。显示的列数取决于 CPU 类型。

列 说明

单击符号以移动或复制变量。例如，可以将变量拖动到程序中作为

操作数。

名称 变量名称。 
数据类型 变量的数据类型。

数据块编程

10.2 数据块声明表的结构
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列 说明

偏移 变量的相对地址。 
仅在一般访问的数据块中提供了该列。

注：

SIMATIC 系统库中的许多指令都具有“优化块访问”属性，因此不占

用任何固定存储器地址。即使将这些指令用作标准访问块中的多重

实例，这些指令也不显示偏移量。

默认值 更高级别代码块接口中或 PLC 数据类型中变量的默认值。 
“默认值”(Default value) 列中包含的值，只能在更高级别的代码块或 
PLC 数据类型中更改。这些值仅显示在数据块中。 

起始值 在启动时变量采用的值。

创建数据块时，代码块中中定义的默认值将用作起始值。之后，即

可使用实例特定的起始值替换所用的默认值。 
可选择是否指定起始值。如果未指定任何值，则在启动时变量将采

用默认值。如果也没有定义默认值，将使用相应数据类型的有效默

认值。例如，将 BOOL 的默认值指定为“FALSE”。
监视值 CPU 中的当前数据值。 

只有当在线连接可用并单击“监视”按钮时，此列才会出现。

快照 显示从设备加载的值。

保持性 将变量标记为具有保持性。即使在关断电源后，保持性变量的值也

将保留不变。

在 HMI 工程组态中可

见

显示默认情况下，该变量在 HMI 选择列表中是否显示。

从 HMI/OPC UA/Web 
API 可访问

指示在运行过程中 HMI/OPC UA/Web API 是否可访问该变量。

从 HMI/OPC UA/Web 
API 可写

指示在运行过程中是否可从 HMI/OPC UA/Web API 写入变量。

设定值 设定值是指在调试过程中可能需要进行微调的值。经过调试之后，这

些变量的值可作为起始值传输到离线程序中并进行保存。 
监控 指示该变量的过程诊断是否创建有监视。

注释 用于说明变量的注释信息。

数据块编程

10.2 数据块声明表的结构
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参见

编辑数据块变量的属性 (页 9311)
在调试过程中使用设定值 (页 9336)
创建数据块 (页 9180)
创建全局数据块的数据结构 (页 9301)
有关起始值的基本信息 (页 9307)
定义起始值 (页 9307)
设置保持性 (页 9309)

10.3 创建数据块

要求

项目树中，文件夹“程序块”(Program blocks) 已打开。

操作步骤

要创建数据块，请按以下步骤操作：

1. 双击“新增块”(Add new block) 命令。
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。

3. 选择该数据块的类型。此时，可进行以下选择：

– 要创建全局数据块，请选择列表条目“全局 DB”(Global DB)。
– 要创建一个 ARRAY 数据块，则需在列表中选择条目“ARRAY DB”。
– 要创建背景数据块，请从列表中选择要为其分配背景数据块的目标函数块。该列表只

包含先前为 CPU 创建的函数块。

– 要创建基于 PLC 数据类型的数据块，从列表中选择 PLC 数据类型。该列表只包含先前

为 CPU 创建的 PLC 数据类型。

– 要创建基于系统数据类型的数据块，从列表中选择系统数据类型。该列表中仅包含已

插入 CPU 程序块中的系统数据类型。

4. 输入数据块名称。如果数据块尚未定义命名空间，则数据块名称中 多可包含 125 个字符。

数据块编程
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5. 软件单元中的可选操作：输入新数据块的命名空间，或使用该软件单元的预设命名空间。 

说明

软件单元中的命名空间

有关命名空间的信息，特别是符合 IEC 61131-3 的命名约定，敬请访问： 
对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)

6. 输入新数据块的属性。 
7. 如果选择一个 ARRAY DB 作为数据块类型，则需输入数据类型 ARRAY 和 ARRAY 的上限。 

可以在所创建块的属性窗口中随时更改 ARRAY 的上限。但后续无法更改 ARRAY 数据类型。

8. 如果选择包含有监视的块作为“类型”(Type)，则可为监控函数指定一个 ProDiag 函数块。

9. 要输入新数据块的其它属性，可单击“附加信息”(Additional information)。
随即显示一个带有多个文本框的区域。

10.输入所需的所有属性。

11.如果该块在创建后没有打开，则可选择复选框“添加新对象并打开”(Add new and open)。
12.单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

创建了新数据块。该数据块位于项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中。

说明

ARRAY 数据块的保持性

ARRAY 数据块及其组件不能进行保持性设置。

参见

ARRAY 全局数据块 (DB) (页 50)
数据块编程的基本原理 (页 9293)
全局数据块 (DB) (页 48)
背景数据块 (页 61)
系统数据类型 (页 384)
使用库中的块 (页 9182)

数据块编程
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10.4 更新数据块

简介  
函数块接口或 PLC 数据类型的任何更改都会造成相应的数据块不一致。 这些不一致性在声

明表和块调用点中标记为红色。 要解决不一致问题，必须更新数据块。

有三种方式来更新块调用：

• 在数据块声明表中显式更新。

更新数据块。 应用所分配函数块的接口更改和所用 PLC 数据类型的更改。 
• 在程序编辑器中显式更新。

将更新打开块中的块调用。 相关的背景数据块也进行调整。

• 在编译期间隐式更新。

将更新程序中的所有块调用以及所用的 PLC 数据类型。相应的背景数据块也作更新。

在数据块声明表中显式更新

要显式更新块数据块，请按以下步骤操作：

1. 打开数据块。

2. 在快捷菜单中，选择“更新接口”。

在程序编辑器中显式更新

要更新所有块调用或块中的特定调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开块。

2. 右键单击包含块调用的指令。

3. 在快捷菜单中，选择“更新”命令。

4. 将打开“接口更新”对话框。 此对话框显示使用中的块接口与被调用块的已更改接口之间的
差别。

5. 如果要更新块调用，请单击“确定”。 要取消更新，请单击“取消”。

编译期间的隐式更新

要在编译期间隐式更新所有块调用以及 PLC 数据类型和背景数据块的所有使用，请按如下步

骤操作：

1. 打开项目树。

2. 选择“程序块”文件夹。

3. 选择快捷菜单中的“编译 > 软件（重建所有块）”命令。

数据块编程
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参见

更改背景数据块中的变量属性 (页 9315)

10.5 扩展数据块 (S7-1200, S7-1500)

说明   
为了可以编辑已经过调试并在系统上正常运行的 PLC 程序，S7-1500 产品系列的 CPU 和 
S7-1200 V4 及更高版本系列的大多数 CPU 支持在运行时对全局数据块进行扩展。 
无需将 CPU 设置为 STOP 模式，即可下载已修改的块，而不会影响所加载变量的值。 
这是一种简单的更改程序的方式。 这一加载过程（无需重新初始化的下载）不会对所控制

的过程造成负面影响。 

工作原理

每个数据块都被分配了一个默认存储器预留区域。 在初期并未使用该存储器中所预留的区

域。 如果确定在编译和下载块之后加载接口更改，则需激活存储器预留区域。 之后声明的

所有变量都将保存到存储器预留区域中。 后续的下载不会影响已经加载变量的值。

如果决定稍后在工厂没有运转时检查程序，那么还可以一次性重新设置一个或多个块的存储

器布局。 通过该操作，可以将所有变量从预留区域移动到常规区域。 存储器预留区域现已

清除，可用于进行接口扩展。

要求

如果满足以下要求，则可使用“无需重新初始化的下载”功能：

• 项目为“TIA Portal V12”格式，或更高版本。

• 使用支持“无需重新初始化的下载”的 CPU。
• 块使用 LAD、FBD、STL 或 SCL 创建。

• 块由用户创建，即，这些块不包含在随包交付的块中。

• 这些块将被分配到优化访问属性。

数据块编程
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基本步骤

如果希望扩展数据块，那么请执行以下步骤，然后在不重新初始化的情况下加载块。 
1. 所有块都默认预留了 100 个字节的存储器。 可以修改这一存储器预留区域以适应用户的需求。

2. 激活存储器预留区域。

3. 扩展块接口。

4. 编译块。

5. 照常将块下载到 CPU。

参考

有关各种步骤的更多信息，请参见“加载块 (S7-1200/1500)”章节。

10.6 创建全局数据块的数据结构

10.6.1 声明基本数据类型的变量

要求  
全局数据块已打开。 

说明

不能直接更改背景数据块和基于 PLC 数据类型的数据块的结构，因为这些块的结构是通过相

应的函数块或 PLC 数据类型定义的。 
在块属性中输入数据块的类型。

步骤

要声明基本数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在“名称”列中输入变量名称。

2. 在“数据类型”列中，单击数据类型选择按钮。
将打开可选用的数据类型的列表。

3. 选择所需的数据类型。
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4. 可选： 更改在其它列中显示的变量的属性。

5. 对要声明的所有变量重复步骤 1 ～ 4。

参见

显示和编辑块属性 (页 9198)
声明 ARRAY 数据类型的变量 (页 9302)
声明 STRUCT 数据类型的变量 (页 9304)
编辑数据块的声明表 (页 9319)
定义起始值 (页 9307)
设置保持性 (页 9309)
数据块的在线与诊断功能 (页 9323)

10.6.2 声明 ARRAY 数据类型的变量

要求       
全局数据块已打开。

操作步骤

要声明一个 ARRAY 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在“名称”(Name) 列中，输入变量的名称。

2. 在“数据类型”列中输入“Array”数据类型。在此步骤中，系统将提供自动完成功能。
将打开“数组”对话框。

3. 在“数据类型”文本框中，指定数组元素的数据类型。

4. 在“ARRAY 限值”(ARRAY limits) 输入字段中，指定各维度的上限和下限值。
一维 ARRAY 的示例：
ARRAY [0..3] of Bool
三维 ARRAY 的示例：
ARRAY[0..3, 0..15, 0..33] of Bool
局部常量作为 ARRAY 限值时，一维 ARRAY 的示例：
ARRAY[#My_local_const1..#My_local_const2] of Bool
全局常量作为 ARRAY 限值时，一维 ARRAY 的示例：
ARRAY["My_global_const1".."My_global_const1"] of Bool
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5. 确认输入。

6. 可选：更改在其它列中显示的变量的属性。

这时变量已创建完成，但保持折叠状态。要展开 ARRAY，请单击变量前的三角形标记。请注

意，为了清楚起见，不能展开包含超过 10000 个元素的 ARRAY。

输入 ARRAY 元素的启动值

要给 ARRAY 的各个元素设置默认启动值，请按以下步骤操作：

1. 单击 ARRAY 数据类型变量前的三角形符号。
该 ARRAY 随即打开，且各 ARRAY 元素在单独的行中显示。 

2. 在“起始值”(Start value) 列中输入所需值。

为 ARRAY 添加注释

要为整个 ARRAY 添加注释，可在 ARRAY 声明的 上面一行中输入注释信息。该注释信息将

用作所有低层级 ARRAY 元素的预设注释。 
要为 ARRAY 的各元素指定具体的注释信息，请按以下步骤操作：

1. 单击 ARRAY 数据类型变量前的三角形符号。
该 ARRAY 随即打开，且各 ARRAY 元素在单独的行中显示。 

2. 在“注释”(Comment) 列中，输入指定值。

在扩展模式下显示 ARRAY
在“扩展模式”下，所有 ARRAY 默认展开显示。

要启用扩展模式，请按下列步骤操作：

1. 单击工具栏中的“扩展模式”(Expanded mode) 按钮。

说明

“扩展模式”显示的限制

根据计算机上可用的 RAM 大小，扩展模式下的 大限值为：

• RAM < 8 GB： 多可显示 10000 行。

• RAM >= 8 GB： 多可显示 40000 行。
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参见

定义起始值 (页 9307)
设置保持性 (页 9309)
编辑数据块的声明表 (页 9319)
ARRAY (页 312)
使用自动完成 (页 9114)

10.6.3 声明 STRUCT 数据类型的变量

要求     
全局数据块已打开。

操作步骤

要声明 STRUCT 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在“名称”(Name) 列中，输入变量的名称。

2. 在“数据类型”(Data type) 列中，输入“Struct”。输入时系统将提供自动完成功能。
在新变量后将插入空的缩进行。

3. 在第一个空行中插入第一个结构元素。
在该元素后会再插入一个空行。

4. 选择结构元素的数据类型。

5. 可选：更改在块接口其它列中显示的结构元素的属性。

6. 对所有其它结构元素重复步骤 4 到 7。
不必显式完成该结构。结构会以输入的 后一个元素结束。

7. 要在结构后插入新变量，请在结构结尾后留一个空行，然后在第二个空行中启动新变量。

结果

创建数据类型 STRUCT 的变量。 
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输入结构元素的启动值

要给结构的各个元素设置默认启动值，请按以下步骤操作：

1. 单击 STRUCT 数据类型变量前面的三角符号。
将打开该结构，并按单独行显示各个结构元素。 
请注意，为了清楚起见，超大结构无法展开。

2. 在“起始值”(Start value) 列中输入所需值。

说明

S7-1200/S7-1500：一个数据块中 多包含 252 个结构 (STRUCT)
S7-1200/S7-1500 系列 CPU 中，一个块中 多支持 252 个结构 (STRUCT)。如需使用更多结

构，则可使用 PLC 数据类型 (UDT) 代替“STRUCT”数据类型。

参见

有关 STRUCT 的基本信息 (页 306)
定义起始值 (页 9307)
设置保持性 (页 9309)
编辑数据块的声明表 (页 9319)
使用自动完成 (页 9114)

10.6.4 声明 STRING 数据类型的变量

要求       
全局数据块已打开。

步骤

要声明 STRING 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 选择接口中的相应声明部分。

2. 在“名称”列中输入变量名称。
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3. 在“数据类型”(Data type) 列中输入“STRING”。输入时系统将提供自动完成功能。

4. 可选：在关键字 STRING 后面，使用方括号指定字符串的 大长度。如果未指定 大长度，则
字符串的默认长度为 254 个字符。 
大长度为 4 的 STRING 示例：

STRING[4]
使用局部常量定义字符串 大长度的示例：
STRING[#My_local_const1]
使用全局常量定义字符串 大长度的示例：
STRING["My_global_const1"]

结果

创建 STRING 数据类型的变量。 

10.6.5 声明基于 PLC 数据类型的变量

要求       
• 全局数据块已打开。 
• PLC 数据类型在当前 CPU 中进行声明。

操作步骤

要声明基于 PLC 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在“名称”(Name) 列中，输入变量的名称。

2. 在“数据类型”列中输入 PLC 数据类型。在输入过程中，系统将提供自动完成功能。

3. 创建该变量。

4. 可选：更改在表的其它列中显示的变量的属性。
如果在声明 PLC 数据类型过程中已为 PLC 数据类型中的变量定义了默认值或注释，则这些默
认值或注释将灰显。这些值可在块接口中更改。 
更改后的值将显示为黑色，且仅应用于特定的使用点。

说明

如果要更新或删除数据块中正使用的 PLC 数据类型，则将导致数据块不一致。要消除这种不

一致性，必须重新编译程序。

数据块编程

10.6 创建全局数据块的数据结构

对 PLC 进行编程

9306 编程和操作手册, 11/2022



参见

块接口概述 (页 9233)
编辑数据块的声明表 (页 9319)
使用自动完成 (页 9114)

10.7 定义起始值

10.7.1 有关起始值的基本信息

“起始值”的定义 
用户需定义变量的起始值，CPU 启动后将应用此起始值。 
保持性变量具有特殊状态。只有在“冷启动”之后，保持性变量才会采用所定义的起始值。

“暖启动”之后，这些变量会保留自身的值，不会复位为起始值。

“默认值”的定义 
数据块的结构可派生自更高级别的元素。

• 例如，背景数据块以更高级别代码块的接口为基础。

• 全局数据块可基于预定义的 PLC 数据类型。

在这种情况下，您可以定义更高级别的元素中每个变量的默认值。这些默认值被用作数据块

创建期间的起始值。然后可以在数据块中使用实例特定的起始值替换这些值。 
可选择是否指定起始值。如果未指定任何值，则在启动时变量将采用默认值。如果也没有定

义默认值，将使用相应数据类型的有效默认值。例如，将值“FALSE”指定为 BOOL 的标准值。

参见

定义起始值 (页 9308)
数据块声明表的结构 (页 9295)
在块接口中声明局部变量和局部常量 (页 9245)
将在线程序中的值作为起始值 (页 9339)
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10.7.2 定义起始值

定义起始值   
要定义数据块变量的起始值，请按以下步骤操作：

1. 打开数据块。
“默认值”(Default value) 列中，将显示更高级别代码块接口中或 PLC 数据类型中变量的默认值。

2. 单击“扩展模式”(Expanded mode) 按钮，显示结构化数据类型中的所有元素。

3. 在“起始值”(Start value) 列中输入所需的起始值。该值必须与变量的数据类型相匹配且不可
超出数据类型可用的范围。
起始值已定义。如果未将变量声明为具有保持性，则启动时该变量会采用定义的值。 

将变量复位为默认值

要将已定义了起始值的变量复位为默认值，请按以下步骤操作：

1. 选择表中的修改值。

2. 删除该值。
输入默认值。之后会显示默认值。

将所有变量复位为默认值

要将所有变量的起始值复位为默认值，请按以下步骤操作：

1. 在工具栏中选择“复位起始值”(Reset start values) 图标。
默认值将传送到“起始值”(Start value) 列中。但不会覆盖设置为写保护的起始值。

参见

有关起始值的基本信息 (页 9307)
将在线程序中的值作为起始值 (页 9339)
编辑数据块的声明表 (页 9319)
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10.8 设置保持性

10.8.1 数据块中变量的保持性

保持特性    
要防止在发生电源故障时数据丢失，可以将数据标记为保持性。 此类数据存储在保持性存

储区中。 设置保持性的选项，则取决于所设置的数据块类型和块访问类型。

参见

设置背景数据块中的保持性 (页 9309)
设置全局数据块中的保持性 (页 9310)

10.8.2 设置背景数据块中的保持性

简介    
在背景数据块中，保持性取决于更高级别函数块的访问方式。 
• 一般访问的函数块块

可将背景数据定义为具有保持性或不具有保持性。 对于每个变量，不能具体设置保持

性。 
• 优化访问的函数块

在背景数据块中，可以对使用“在 IDB 中设置”选择的块接口变量，定义保持性设置。 对
于这些变量，也不能单独设置每个变量的保持性。 保持性设置会影响到所有使用“在 IDB 
中设置”选择的块接口变量。

设置一般访问的保持性

为集中设置一般访问数据块中所有变量的保持性，请按以下步骤操作：

1. 打开背景数据块。

2. 选中变量“保持性”列中的复选框。
所有变量都定义为具有保持性。

3. 要复位所有变量的保持性设置，请取消选中变量“保持性”列中的复选框。
这样，所有变量将定义为不具有保持性。
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设置优化访问的保持性

为对使用“在 IDB 中设置”选择的优化访问数据块的变量，定义保持性设置，请按以下步骤

操作：

1. 打开背景数据块。

2. 选中变量“保持性”列中的复选框。
所有使用“在 IDB 中设置”选择的数据块变量都定义为具有保持性。

3. 要复位这些变量的保持性设置，请取消选中变量“保持性”列中的复选框。
数据块接口中通过“在 IDB 中设置”选择的所有变量都定义为不具有保持性。

参见

块访问的基本知识 (页 63)
数据块中变量的保持性 (页 9309)
编辑数据块的声明表 (页 9319)

10.8.3 设置全局数据块中的保持性

简介       
在全局数据块中，保持性取决于访问方式： 
• 可一般访问的全局数据块

可将数据定义为具有保持性或不具有保持性。对于每个变量，不能具体设置保持性。 
• 可优化访问的全局数据块

可单独定义变量的保持性设置。对于具有结构化数据类型的变量，将为所有变量元素传

送保持性设置。

说明

ARRAY 数据块的保持性

ARRAY 数据块及其组件不能设置为具有保持性。
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设置一般访问的保持性

为集中设置一般访问数据块中所有变量的保持性，请按以下步骤操作：

1. 打开全局数据块。

2. 选择变量“保持性”(Retain) 列中的复选框。
所有变量都定义为具有保持性。

3. 要复位所有变量的保持性设置，则需取消选中变量“保持性”(Retain) 列中的复选框。
所有变量都将定义为非保持性。

设置优化访问的保持性

为单独设置优化访问数据块中所有变量的保持性，请按以下步骤操作：

1. 打开全局数据块。

2. 在“保持性”列中，选中要设置保持特性的变量的复选框。
所选变量定义为具有保持性。

3. 要复位这些变量的保持性设置，则需取消选中变量“保持性”(Retain) 列中的复选框。
所有所选变量都将定义为非保持性。

参见

块访问的基本知识 (页 63)
数据块中变量的保持性 (页 9309)
编辑数据块的声明表 (页 9319)

10.9 编辑数据块变量的属性

10.9.1 数据块变量的属性

属性     
在声明表或程序编辑器的某个使用点处选择该变量时，将在巡视窗口显示该变量的属性。 
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说明

ARRAY 元素的属性

在用户程序中使用 #Program_Alarm_1[#myIndex] 形式的变量索引访问 ARRAY 时，运

行时需使用的特定 ARRAY 元素在编程时仍未知。为此，在程序编辑器中选择此类 ARRAY 访
问时，通常显示第一个 ARRAY 元素的属性。 

下表概述了数据块的变量属性：

组 属性 说明

常规 名称 变量名称。

数据类型 变量的数据类型。

默认值 更高级别代码块接口中或 PLC 数据类型中变量的默

认值。 
“默认值”(Default value) 列中包含的值，只能在更高

级别的代码块或 PLC 数据类型中更改。这些值仅显

示在数据块中。 
起始值 CPU 启动时变量需使用的值。

创建数据块时，代码块中中定义的默认值将用作起

始值。之后，即可使用实例特定的起始值替换所用

的默认值。 
可选择是否指定起始值。如果未指定任何值，则在

启动时变量将采用默认值。如果也没有定义默认

值，将使用相应数据类型的有效默认值。例如，将 
BOOL 的默认值指定为“FALSE”。

注释 变量注释。
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组 属性 说明

属性 保持性 将变量标记为具有保持性。 
即使在关断电源后，保持性变量的值也将保留不

变。 
该属性只有在具有优化访问的函数块的接口中提供。

在 HMI 工程组态中可

见

显示默认情况下，该变量在 HMI 选择列表中是否显

示。

从 HMI/OPC UA/Web 
API 可写

指示在运行过程中是否可从 HMI/OPC UA/Web API 
写入变量。

从 HMI/OPC UA/Web 
API 可访问

指示在运行过程中 HMI/OPC UA/Web API 是否可访

问该变量。

但请注意，属性为“从 HMI/OPC UA/Web API 可访

问”的变量不能进行常规访问保护。即使未启用此

属性，也可从其它应用程序进行读/写访问。

LAD/FBD 中块调用的

可见性

显示：

在 LAD 或 FEB 的块调用中，该参数始终显示。

隐藏：

在 LAD 或 FEB 的块调用中，该参数始终隐藏。此

时，指令框的下边缘处将显示一个小箭头。单击该

箭头，可显示这些参数并进行互连。

未分配参数时隐藏：

在 LAD 或 FEB 的块调用中，参数未互连时始终隐

藏。如果指定一个实参，则该参数将显示在调用框

中。

预定义实参 定义在块调用过程中用作实参的参数。

块调用时指定的参数

与预定义的实参不同

时，显示

只要未指定预定义的实参，则该参数将在 LAD 或 
FEB 的块调用中隐藏。但如果指定了不同的参数，

则该参数将显示可见。 
 
仅当选择了“隐藏”参数并定义了一个预定义实参

时，该选项才激活。
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组 属性 说明

用户自定义属

性

CFC_Visible 可见性

指出参数是否在 CFC 中显示。

CFC_Configurable 可组态

指出参数是否可在 CFC 中组态。

CFC_ForTest 用于测试

指出是否将参数注册为用于 CFC 测试模式。

CFC_Interconnectabl
e

互连性

指出参数在 CFC 中是否可互连。

CFC_EnableTagRead
back

启用变量回读

指示参数是否与 CFC 中的“回读表”功能相关。

CFC_EnumerationTe
xts

枚举文本

该属性仅在内部使用。

CFC_EngineeringUni
t

工程组态单元

为 CFC 中的单元分配一个参数。

CFC_LowLimit 下限

定义 CFC 中参数的下限。

CFC_HighLimit 上限

定义 CFC 中参数的上限。

参见

更改背景数据块中的变量属性 (页 9315)
更改全局数据块中的变量属性 (页 9316)
设置保持性 (页 9309)
定义起始值 (页 9307)
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10.9.2 更改背景数据块中的变量属性

实例特定的变量属性

有两种方式定义变量属性：

• 从分配的函数块应用变量属性。

在声明表中，根据函数块应用的变量属性以灰色显示。总是应用“名称”和“数据类型”

属性。

• 可以定义实例特定的属性。

可以更改某些实例特定的属性。例如，注释是一个可更改的值。在声明表中，更改的实

例特定的变量属性不以灰色显示。即使高级函数块发生更改并随后更新了背景数据块，实

例特定的变量属性更改仍将保持。

在声明表中编辑元素的属性     
要编辑元素属性，请按以下步骤操作：

1. 打开背景数据块。

2. 在表中选择所需元素。

3. 更改列中的条目。

在声明表中编辑多个元素的属性

对于选择的多个元素，可同时对某些属性进行设置或复位。 
要更改多个元素的其中一种属性，请按以下步骤操作：

1. 打开数据块。

2. 按下 CTRL 键。

3. 在所需列中，选择要更改值的各个表单元格。

4. 在快捷菜单中，选择“设置 <属性>”(Set <property>) 或“复位 <属性>”(Reset <property>) 命
令。

在属性窗口中编辑属性。

要编辑某个变量的属性，请按以下步骤操作：

1. 选择表中的变量。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”命令。
属性窗口打开。变量的属性显示在“常规”和“属性”区域中。

3. 在区域导航中选择所需的区域。

4. 更改文本框中的条目。
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将每个属性复位为默认值。

为将每个变量属性复位为函数块中定义的默认值，请按以下步骤操作：

1. 选择表中的实例特定的修改值。

2. 删除该值。
删除实例特定的值，并输入函数块接口的默认值。默认值将显示为灰色。

参见

更新数据块 (页 9299)
数据块变量的属性 (页 9311)
编辑数据块的声明表 (页 9319)

10.9.3 更改全局数据块中的变量属性

简介

有两种方式定义变量属性：

• 应用来自 PLC 数据类型的变量属性。

在声明表中，根据 PLC 数据类型应用的变量属性以灰色显示。总是应用“名称”和“数

据类型”属性。

• 可以定义特定属性。

可以在全局数据块中更改某些特定属性。例如，可更改的值为“注释”或“在 HMI 中可

见”。在声明表中，更改的属性不以灰色显示。即使数据类型更改，并且也随后更新了

全局数据块，更改也仍保持。

在声明表中编辑元素的属性     
要编辑元素属性，请按以下步骤操作：

1. 打开全局数据块。

2. 在表中选择所需元素。

3. 更改列中的条目。

在声明表中编辑多个元素的属性

对于选择的多个元素，可同时对某些属性进行设置或复位。 
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要更改多个元素的其中一种属性，请按以下步骤操作：

1. 打开数据块。

2. 按下 CTRL 键。

3. 在所需列中，选择要更改值的各个表单元格。

4. 在快捷菜单中，选择“设置 <属性>”(Set <property>) 或“复位 <属性>”(Reset <property>) 命
令。

在属性窗口中编辑属性。

要编辑某个变量的属性，请按以下步骤操作：

1. 选择表中的变量。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”命令。
属性窗口打开。变量的属性显示在“常规”和“属性”区域中。

3. 在区域导航中选择所需的区域。

4. 更改文本框中的条目。

将每个属性复位为默认值。

为将每个变量属性复位为 PLC 数据类型中定义的默认值，请按以下步骤操作：

1. 选择表中的修改值。

2. 删除该值。
并输入 PLC 数据类型的默认值。默认值将显示为灰色。

参见

数据块变量的属性 (页 9311)
编辑数据块的声明表 (页 9319)

10.9.4 编辑数据块中的多语言注释信息 (S7-1500)
用户可将数据块中的注释信息翻译为所有项目语言，这些项目语言在项目的语言设置中已激

活。有关激活项目语言的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。
请注意，即使翻译后，文本的长度也不得超过 32767 个 Unicode 字符。
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要求

• 已经激活多个项目语言。 
• 数据块打开，且包含至少一条注释信息。

• 该块未设置专有技术保护。

操作步骤

要将某条注释信息编辑为所有项目语言，请按以下步骤操作：

1. 单击待编辑译文的注释信息。
如果要同时编辑多条注释信息的译文，则可选择所有所需的注释信息。
在背景数据块中，只能选择基于实例更改的注释信息。此时，可通过是否灰显快速识别这些
注释信息。在相关的函数块中，只能选择和编辑已灰显的注释信息。 

2. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 打开“文本”(Texts) 选项卡。
在“文本”(Texts) 选项卡中，将以当前激活的项目语言显示所选注释信息。如果该语言可用，
则显示该注释的翻译文本。

4. 用户可在“文本”(Texts) 选项卡的表格中直接编辑翻译文本。

5. 要使用外部编辑器编辑翻译文本，可使用“导出/导入项目文本”(Export/Import project texts) 
按钮，将所显示的文本信息导出为 OOXML 格式。

说明

在全局“项目文本”(Project texts) 表中，编辑所有项目文本信息

也可在全局“项目文本”(Project texts) 表格中，编辑各项目语言的翻译文本。该表格位于项

目树下的“语言和资源 > 项目文本”(Languages & Resources > Project texts) 中。其中包含整

个项目中所有可翻译的文本信息。

有关文本翻译的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。
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10.10 编辑数据块的声明表

10.10.1 插入表格行

步骤  
请按以下步骤操作，在所选行上面插入一行： 
1. 选择要在其上插入新行的行。

2. 在表格的工具栏上，单击“插入行”按钮。

结果

将在所选行上方插入一个新行。 

10.10.2 插入表格行

步骤  
要在所选行下面插入一行，请按以下步骤操作：

1. 选择要在其下插入新行的行。

2. 单击表工具栏上的“添加行”按钮。

结果

将在选定行的下方插入一个新的空行。

10.10.3 删除变量

要求

全局数据块已打开。

数据块编程

10.10 编辑数据块的声明表

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9319



步骤  
要删除变量，请按以下步骤操作：

1. 选择包含有待删除变量的行。 也可以在按住 <Ctrl> 键时依次单击行，或者按住 <Shift> 键单
击第一行和 后一行来选择多行。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。

说明

不能直接更改背景数据块和基于 PLC 数据类型的数据块的结构，因为这些块的结构是在更高

级别的对象中定义的。 
在块属性中输入数据块的类型。

另请参见： 显示和编辑块属性 (页 9198) 

10.10.4 自动填充连续单元格

可以将一个或多个表格单元格的内容装载到下面的单元格，将自动连续填充单元格。 
如果自动填充“名称”列中的单元格，将在每个名称后面附加一个连续的编号。 例如，

“Motor”将变为“Motor_1”。
可以将单个或多个单元格以及整行定义为源区域。

如果所打开表格中的行数少于要填充的行数，则必需首先插入所缺少的空行。 

要求

• 表格已打开。

• 有足够的声明行。

步骤  
要自动填充连续单元格，请按以下步骤操作：

1. 选择要装载的单元格。

2. 单击该单元格右下角的“填充”符号。
鼠标指针将变为十字形。

3. 按住鼠标按键并向下拖动鼠标指针扫过要自动填充的单元格。
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4. 释放鼠标按键。
单元格自动填充。 

5. 如果在待自动填充的单元格中已经存在有条目，则将显示一个对话框。 在该对话框中，可以
指出是否要覆盖现有的条目，还是为新变量插入新行。

10.10.5 浏览到定义

在数据块中使用 PLC 数据类型 (UDT)，或者基于某个 PLC 数据类型创建一个完整的数据块。

要查看 PLC 数据类型的定义，可导航至相应定义的位置。

操作步骤

要查看某个 PLC 数据类型的定义，请执行以下操作步骤：

1. 右键单击一个基于 PLC 数据类型的数据块元素。
或者
单击一个基于 PLC 数据类型的数据块的“Static”条目。

2. 选择快捷菜单命令“转至定义”(Go to definition)。

结果

定义该 PLC 数据类型的声明表随即打开，显示声明。

10.10.6 显示和隐藏表列

可根据需要显示或隐藏表中的列。

步骤     
要显示或隐藏表格的列，请按以下步骤操作：

1. 单击列标题。

2. 在快捷菜单中，选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令。
显示可以选择的列。

3. 要显示列，选中该列的复选框。

4. 要隐藏列，清除选中该列的复选框。

5. 要隐藏或显示多个列，请单击“更多”(More) 并激活或禁用“显示/隐藏”(Show/Hide) 对话框
中相应列的复选框。

数据块编程

10.10 编辑数据块的声明表

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9321



10.10.7 使用外部编辑器编辑变量

要在外部表格编辑器中编辑单个变量，可通过复制和粘贴操作对这些变量进行导入/导出。 

说明

显示和复制 ARRAY 元素时的限制条件

根据计算机上可用的工作存储器空间大小，在 Excel 表格中显示和复制数据块编辑器中的 
ARRAY 时 大限值为：

• RAM < 8 GB： 多可显示和复制 10000 个元素。

• RAM >= 8 GB： 多可显示和复制 40000 个元素。

要求     
块接口和外部编辑器打开。

操作步骤

为通过拖放操作导出和重新导入相应的变量，请按以下步骤操作：

1. 单击“扩展模式”(Expanded mode) 按钮，显示结构化数据类型中的所有元素。

2. 选择一个或多个变量。

3. 在快捷菜单中，选择“复制”。

4. 切换到外部编辑器，并粘贴复制的变量。

5. 根据需要编辑变量。

6. 在外部编辑器中复制变量。

7. 切换回声明表。

8. 在快捷菜单中，选择“粘贴”。

数据块编程

10.10 编辑数据块的声明表

对 PLC 进行编程

9322 编程和操作手册, 11/2022



10.11 数据块的在线与诊断功能

10.11.1 在在线模式下编辑数据块

简介

将数据块加载到 CPU 中时，该块存在以下两种版本：

• 编程设备上，项目中的离线版本

• CPU 上的在线版本

数据块可以仅位于装载存储器或仅位于工作存储器中，也可以同时位于这两种存储器中。

变量的起始值和实际值

由于在运行过程中用户程序可以更改在线块中的变量，因此可能会导致数据块中变量离线版

本和在线版本的值不同。 
声明数据块时，可指定变量的起始值。首次调用该数据块，该变量中的值为该起始值。即，

变量将“初始化”为该起始值。

该变量的起始值在块的离线版本中进行声明。将数据块加载到 CPU 中时，将连同起始值一

同传送到装载存储器中。之后，该数据块将加载到 CPU 的工作存储器中。首次加载该块时，

工作存储器中的这些变量将使用声明的起始值进行初始化。之后，即可通过用户程序进行更

改。并将工作存储器中的变量值作为“实际值”引用。
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加载变更后的数据块

在启动加载后，如果对数据块进行了更改，则是对该块的离线版本进行编辑。根据具体条件，

数据块的加载顺序会对实际值产生不同影响。

• 在“RUN”模式下加载更改

– 如果数据块结构未发生变化，则所有变量的实际值将保持不变。如果该程序采用“无

扰式”执行，则对离线数据块中起始值的所有变更都将写入装置存储器中。仅当 CPU 
的状态再次从“STOP”转为“RUN”时，才会将这些值传入 CPU。

– 如果更改了数据块的结构，则所有变量都将初始化为起始值。由于程序与该过程可能

无法再同步运行，变量初始化可能会对该过程造成意外结果。

通过预留块的存储区，可有效防止这一意外的发生。通过存储区预留，可在“RUN”模
式下加载数据块而无需重新初始化。即，即使更改了数据块的结构并添加了新的变量，

也可对数据块进行“无扰”重新加载。

另请参见“无需重新初始化进行块扩展加载的基本信息 (页 9920)”
• 在“STOP”模式下加载更改

– 非保持性变量的起始值将保存在 CPU 的装载存储器中。下次从 STOP 切换为 RUN 时，

程序将以新的起始值运行。

– 保持性变量不会重新初始化。在“STOP”模式下进行加载后，将保留其实际值。 
在“STOP”模式下进行加载时，如果要重新初始化保持性变量，则需在项目树中选择待

加载的块并在快捷菜单中选择命令“编译 > 软件（重建所有块）”(Compile > Software 
(rebuild all blocks))。在“在线”(Online) 菜单中，选择命令“下载并复位 PLC 程
序”(Download and reset PLC program)。将删除在线块并覆盖为新块。该操作将重新

初始化包括保持性变量在内的所有变量。 

通过在线与诊断功能编辑实际值

要在在线模式下调节实际值而不通过重新加载数据块，则可使用 TIA Portal 的在线与诊断功

能。

另请参见“数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325)”
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从设备中加载数据块

也可以从设备再次加载数据块。在维护过程中原离线项目不可用时，这一功能极为有用。请

注意，从设备加载数据块时，两个 CPU 系列处理变量值的方式有所不同。

• S7-1200/1500
S7-1200 和 S7-1500 系列 CPU 将起始值存储到装载存储器中，而数据块通过该起始值加

载到 CPU 中。如果从 S7-1200/1500 CPU 加载了数据块，则这些起始值将再次从装载存

储器应用到离线数据块。即使运行期间通过“WRIT_DBL”指令在装载存储器中更改了值，

初加载到设备中的值还是会应用到离线数据块。

• S7-300/400
S7-300/400 系列的 CPU 也会将起始值存储到装载存储器中，而数据块通过该起始值加载

到 CPU 中。但是，这些 CPU 无法从装载存储器中回读值。如果从设备加载了数据块，则

将从 CPU 加载当前受监视值并输入到离线数据块的“起始值”列中。 

参见

下载 S7-1200/1500 的块 (页 9903)

10.11.2 数据块中在线与诊断功能概述

功能概述

通过数据块编辑器，可采用各种不同方式对数据块进行在线编辑。这些功能直接访问在线程

序中的实际变量值。实际值是指在 CPU 工作存储器中执行程序时，变量的当前值。

下表简要列出了相应的在线与诊断功能。有关各个功能的详细说明，请参见后继章节。

按钮 功能 说明 S7-30
0/400

S7-1200/150
0

在线监视变量 
(页 9327)

显示变量当前在 CPU 中的实际值。 √ √

- 修改各个实际值 
(页 9327)

立即修改各个变量，并仅对声明表中的特定值修改一次。

之后，CPU 将这些值用作在线程序中的实际值。 
√ √

创建实际值的快

照 (页 9330)
在离线项目中，将当前的实际值保存为快照。该快照通常

会捕获数据块中所有变量的实际值。 
√ √
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按钮 功能 说明 S7-30
0/400

S7-1200/150
0

使用快照重新初

始化实际值 
(页 9332)

将快照作为实际值加载到 CPU 中。之后，CPU 将这些值用

作在线程序中的实际值。 
- S7-1200 V4.1 

及更高版本 
S7-1500 V1.7 
及更高版本

将快照值用作起

始值 (页 9334)
在离线程序中，将快照复制到起始值中。下次从 STOP 切
换为 RUN 时，程序将以新的起始值运行。 
可以复制所有起始值，也可仅复制标识为“设定值”变量

的起始值。

√ √

使用起始值重新

初始化实际值 
(页 9328)

重新初始化所有变量的实际值。起始值将直接写入 CPU 工
作存储器中。

- S7-1200 V4.1 
及更高版本 

S7-1500 V1.7 
及更高版本

使用起始值初始

化设定值 
(页 9338)

重新初始化标识为“设定值”的变量的实际值。 √ √

危险

更改变量值，可能导致危险发生

在设备运行过程中更改变量值，可能导致程序与实际过程之间数据不一致。这可能会导致

严重的财产损坏及人身伤害。

• 在覆盖实际值之前，应确保设备处于安全状态。

• 确保在设备处于安全状态时拍摄快照。

• 选择单个变量作为设定值，对在线程序中这些变量的实际值进行有选择性地编辑。

• 确保在传输过程中，程序不对受影响的数据进行读写操作。

• 此外，也可使用监控表或 DB 编辑器中的“修改变量”(Modify tag) 功能。  

参见

将在线程序中的值作为起始值 (页 9339)
在在线模式下编辑数据块 (页 9323)
在调试过程中使用设定值 (页 9336)
定义起始值 (页 9307)
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10.11.3 监视变量

在声明表中，可直接监视 CPU 中变量的实际值。

要求   
• 在线连接可用。

• 数据块已装载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 数据块已打开。

操作步骤

要监视变量，请按以下步骤操作：

1. 单击“全部监视”(Monitor all) 按钮启动监视。
此表中将显示附加的“监视值”(Monitor value) 列。该列显示当前数据值。 
另请参见“数据块声明表的结构 (页 9295)” 

2. 再次单击“全部监视”(Monitor all) 按钮，结束监视。

参见

数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325)

10.11.4 修改变量

可以将数据块中的各个变量修改为特定的值。之后，CPU 将使用该值作为在线程序中的实际

值。 

危险

更改变量值时可能发生的危险

在操作设备的过程中更改变量值时，如果发生功能混乱或程序错误，则可能会导致重大的

财产损失或严重的人身伤害。

在修改变量之前，请确保不会发生任何危险！ 
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要求

• 在线连接到 CPU。
• 要修改变量的数据块离线和在线时相同。

• 数据块已打开。

操作步骤

要修改数据块中的各个变量，请按以下步骤操作：

1. 单击“全部监视”(Monitor all) 按钮启动监视。
此表中将显示附加的“监视值”(Monitor value) 列。该列显示当前数据值。

2. 双击待修改的变量。 
– 对于布尔型变量，将打开“切换值”(Toggle value) 对话框。单击“确定”(OK)，确认该

对话框。 
如果在该对话框中选择“不再显示该消息”(Do not show this message again) 选项，则

之后可通过双击操作切换该值。

– 对于非布尔型变量，将打开“修改值”(Modify value) 对话框。在“修改值”(Modify 
value) 输入字段中输入指定值，并单击“确定”(OK) 确认。 
如果快照存在，则将已输入的值作为默认值。

结果

在用户执行修改作业时，变量将立即具有指定的值。此作业将立即执行，并不绑定到下一个

循环控制点。

参见

修改变量简介 (页 10143)
数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325)

10.11.5 将起始值加载为实际值

可以将离线程序中的起始值做为实际值加载到 CPU 中。这些起始值将直接加载到 CPU 的工

作存储器中。在线块中的这些变量将进行重新初始化。之后 CPU 将使用这些新值作为在线

程序中的实际值。而不再区分保留值和非保留值。可以复制所有实际值，也可仅复制标识为

“设定值”变量的实际值

通过这种方式，可将控制过程快速转入预定状态。
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以下类型的数据块无法进行重新初始化：

• 参考项目中的数据块

• 故障安全数据块

• CPU 生成的数据块

• 属性为“仅存储在装载内存中”的数据块

• 仅在线存在的数据块

可在“RUN”模式和“STOP”模式下执行此功能。 

危险

更改变量值，可能导致危险发生

在设备运行过程中更改变量值，可能导致程序与实际过程之间数据不一致。这可能会导致

严重的财产损坏及人身伤害。

如果传输的数据量过大，则可能会通过多个循环传送这些值。如果程序在完全传输所有值

之前访问这些变量，则可能会导致创建的值组合与处理的值组合不一致。 
基本数据类型的值复制过程也可能需要在多个循环周期内完成。除非完全传送，否则这些

值可能会无效。如果程序未等这些值传输完毕就对其进行访问，可能会发生危险状况。

要避免发生危险状况，请注意以下事项：

• 在覆盖实际值之前，应确保设备处于安全状态。

• 选择单个变量作为设定值，对在线程序中这些变量的实际值进行有选择性地编辑。

• 确保在传输过程中，程序不对受影响的数据进行读写操作。

• 此外，也可使用监控表或 DB 编辑器中的“修改变量”(Modify tag) 功能。  

要求

• 正在使用 S7-1200 V4.1 或更高版本或者 S7-1500 V1.7 或更高版本。

• 在线连接到 CPU。
• 待初始化其实际值的数据块，离线和在线时相同。

初始化打开块的实际值

要使用起始值重新初始化该块的所有实际值或重新初始化设定值，请按以下步骤操作：

1. 打开数据块。

2. 单击“将起始值加载为实际值 > 所有值”(Load start values as actual values > All values) 按钮。
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或者：

1. 打开数据块。

2. 单击“将起始值加载为实际值 > 仅设定值”(Load start values as actual values > Only setpoints) 
按钮。

重新初始化多个块的实际值

要一次性重新初始化多个块的所有实际值，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择多个块或整个块文件夹。 
2. 在快捷菜单中，选择“将起始值加载为实际值”(Load start values as actual values) 命令。

结果

在线程序中的实际值将重新初始化为起始值。 
可初始化的 大变量数量取决于 CPU。如果变量过多，则将发出一条报警信息进行提醒。此

时，可在监控表中插入变量，并通过监控表中的“修改”(Modify) 功能对其进行初始化。 

参见

数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325)

10.11.6 创建实际值的快照

可以将一个或多个数据块的变量实际值保存为快照。实际值是指在 CPU 工作存储器中执行

程序时，变量的当前值。 
对于那些仅存储在装载存储器中而未集成在程序中的数据块，无法创建快照。

可使用以下选项来创建快照：

• 创建开放式数据块的快照

• 创建多个选定数据块的快照

在从设备下载块或程序时，也会自动创建快照。
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小心

创建快照

快照中的值可能来自于多个周期。  

要求

• 在线连接到 CPU。
• 要创建快照的数据块离线和在线时相同。

操作步骤

要创建开放式数据块的快照，请按以下步骤操作：

1. 打开数据块。

2. 单击“快照”(Snapshot)。
要创建多个选定数据块的快照，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择块。
用户可以单独选择块，也可以在包含数据块的项目树中选择设备、组或文件夹。

2. 在快捷菜单中，选择“当前值的快照”(Snapshot of the current values)，或选择菜单命令“在
线 > 当前值的快照”(Online > Snapshot of the current values)。

结果

• 新的监视值显示在“快照”(Snapshot) 列中。 
• 在操作完成后，将在巡视窗口中显示一条报警消息。 
• 快照的时间戳显示在声明表的上方。

说明

更改数据块结构

如果在创建快照后更改数据块的结构，快照中的个别值可能变为无效状态。例如，如果更改

变量的数据类型，该变量的值将变为无效。“快照”(Snapshot) 列中不会显示该变量对应的值。
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参见

数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325)

10.11.7 将快照加载为实际值

可以将离线程序中的快照做为实际值加载到 CPU 中。快照中的值直接加载到 CPU 的工作存

储器中。在线块中的这些变量将进行重新初始化。之后 CPU 将使用这些新值作为在线程序

中的实际值。

通过这种方式，可将控制过程快速转入预定状态。

以下类型的数据块无法进行重新初始化为快照：

• 参考项目中的数据块

• 故障安全数据块

• CPU 生成的数据块

• 属性为“仅存储在装载内存中”的数据块

• 仅在线存在的数据块

危险

更改变量值，可能导致危险发生

在设备运行过程中更改变量值，可能导致程序与实际过程之间数据不一致。这可能会导致

严重的财产损坏及人身伤害。

• 在覆盖实际值之前，应确保设备处于安全状态。

• 确保在设备处于安全状态时拍摄快照。

• 选择单个变量作为设定值，对在线程序中这些变量的实际值进行有选择性地编辑。

• 确保在传输过程中，程序不对受影响的数据进行读写操作。

• 此外，也可使用监控表或 DB 编辑器中的“修改变量”(Modify tag) 功能。  

CPU 模式的相关性

可在“RUN”模式和“STOP”模式下执行此功能。下表列出了 CPU 在不同模式下的响应：
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操作 系统响应 在线程序的反应

在“RUN”模式下覆盖实

际值

所有 DB 变量的值会在当前程序中被

覆盖。而不再区分保留值和非保留

值。 

更改实际值可能会导致程序和实际过程之间不

一致。 
如果传输的数据量过大，则可能会通过多个循

环传送这些值。如果程序在完全传输所有值之

前访问这些变量，则可能会导致创建的值组合

与处理的值组合不一致。 
基本数据类型的值复制过程也可能需要在多个

循环周期内完成。除非完全传送，否则这些值

可能会无效。如果程序未等这些值传输完毕就

对其进行访问，可能会发生危险状况。

在“STOP”模式下覆盖实

际值

快照仅覆盖保持性变量的实际值。从

“STOP”模式切换为“RUN”模式时，非

保持性变量将初始化为其起始值。不

考虑快照中的值。

因为仅传输快照中的保持性数据，则可能会导

致创建的值组合与处理的不一致。 

要求

• 正在使用 S7-1200 V4.1 或更高版本或者 S7-1500 V1.7 或更高版本。

• 在线连接到 CPU。
• 待初始化其实际值的数据块，离线和在线时相同。

• 已创建数据块的快照。

初始化打开块的实际值

要使用快照重新初始化块的所有实际值，请按以下步骤操作：

1. 打开数据块。

2. 单击“将快照加载为实际值”(Load snapshots as actual values)。

重新初始化多个块的实际值

要一次性重新初始化多个块的实际值，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择多个块或整个块文件夹。 
2. 在快捷菜单中，选择“将快照加载为实际值”(Load snapshots as actual values) 命令。
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结果

在线程序中的实际值初始化为快照中的值。不存在有效快照的变量会使用其初始值重新初始

化。

参见

数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325)

10.11.8 将快照复制到起始值中

在离线程序中，可将快照复制到起始值中。下次从 STOP 切换为 RUN 时，程序将以新的起始

值运行。 
可以复制所有起始值、保持性变量的起始值，也可仅复制标识为“设定值”变量的起始值。

请注意，将始终复制快照中的值。而不会检查是否所有值都来自相同的循环中。 
但不会覆盖设置为写保护的起始值。

可通过以下几种基本方式应用值：

• 应用开放式数据块的值

可以将一个开放式数据块中的所有值作为起始值，也可以仅将标记为“设定值”的变量

值作为起始值。

• 应用项目树中多个块的值

可以将项目树中所有值、所有设定值或所有保持性值作为起始值。

危险

更改起始值，可能导致危险发生

在线程序中执行下一次加载操作时，往往通过更改起始值对变量值进行初始化。在设备运

行过程中更改变量值，可能导致程序与实际过程之间数据不一致。这可能会导致严重的财

产损坏及人身伤害。

• 在覆盖实际值之前，应确保设备处于安全状态。

• 确保在设备处于安全状态时拍摄快照。

• 选择单个变量作为设定值，对在线程序中这些变量的实际值进行有选择性地编辑。

• 确保在传输过程中，程序不对受影响的数据进行读写操作。

• 此外，也可使用监控表或 DB 编辑器中的“修改变量”(Modify tag) 功能。  
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要求  
数据块中已创建了快照。

操作步骤

在数据块中要将快照用作起始值，请按以下步骤操作：

1. 打开一个数据块。

2. 在工具栏中，单击“将快照值复制为起始值 > 所有值”(Copy snapshots to start values > All 
values)。

或者：

1. 打开一个数据块。

2. 在工具栏中，单击“将快照值复制为起始值 > 仅设定值”(Copy snapshots to start values > Only 
setpoints)。

要应用项目树中多个数据块的监视值，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择块。

2. 然后，在快捷菜单中选择以下某个命令：

– “将快照值复制为起始值 > 所有值”(Copy snapshots to start values > All values)。
– “将快照值复制为起始值 > 仅设定值”(Copy snapshots to start values > Only setpoints)。
– “将快照值复制为起始值 > 仅保留值”(Copy snapshots to start values > Only retain 

values)。

结果

将“快照”(Snapshot) 列中的值应用到“起始值”(Start value) 列中。新起始值将保存在离线

程序中。 

说明

应用各变量的值 
也可以将各个变量的值从“快照”(Snapshot) 列应用到“起始值”(Start values) 列中。然后，

使用快捷菜单中的“复制”(Copy) 和“粘贴”(Paste) 命令复制这些值，并插入到“起始

值”(Start value) 列中。请注意，仅复制当前位于表可视区域中的值。 

参见

数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325)
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10.11.9 在调试过程中使用设定值

10.11.9.1 在调试过程中调整设定值的基本信息

简介  
在调试工厂期间，需要频繁调节数据值以根据现场的一般操作条件通过 佳方式修改程序。

为此，可使用数据块声明表的在线与诊断功能。

要使用该功能，需要先在程序中将指定变量定义为“设定值”。设定值是指在调试过程中可

能需要微调的值。 
下表概述了用于在调试期间微调值的功能。有关各个功能的详细说明，请参见后继章节。

此外，还介绍了有关监视和控制数据块的一些常规功能。

数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325) 

按钮 功能 说明

在“RUN”模式下初始化设定值 
(页 9338)

使用该功能，可以在线更改各个变量的值以快速确定 佳变量

值。

将在线程序中的值作为起始值应用

到离线程序中 (页 9339) 
确定了 佳变量值之后，可以在离线程序中将这些值作为起始

值。这样能确保在下次加载时程序会使用 佳值启动。 

参见

将数据标记为可以设置的值 (页 9336)

10.11.9.2 将数据标记为可以设置的值

在程序中，可以将特定变量标记为“设定值”。设定值是指在调试过程中可能需要微调的值。
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规则  
在以下块类型中，可将变量标记为“设定值”：

• 在函数块 (FB) 中，仅在“Static”区域中

• 全局数据块 (DB)
• PLC 数据类型 (UDT)

数据类型为 PLC 数据类型时，仅当函数块或数据块的“Static”区域中使用 UDT，该设置才

生效。

以下数据块类型无法定义设定值：

• 在基于 PLC 数据类型的数据块和背景数据块中这些块将继承高级 FB 或 UDT 的设置。

• ARRAY 数据块中无法将变量标记为“设定值”。

• 在多重实例调用位置处，也无法将变量标记为“设定值”。需要在作为多重实例调用的

函数块的接口中进行设置。

• 在专有技术保护的块中，也无法更改“设定值”标记。为此，首先必须去除专有技术保护。

要求

将打开函数块、全局数据块或 PLC 数据类型 (UDT)。

操作步骤

要将变量标记为“设定值”，请按以下步骤操作：

1. 从“Static”区域选择变量。

2. 选择“设定值”列中的复选框。

– 结构中的上一级元素或 PLC 数据类型，无法定义为“设定值”。需要单独为下一级元

素进行设置。

– 对于 ARRAY，只能将上一级元素标记为“设定值”。下一级元素继承了设置。

– 对于 ARRAY of STRUCT，只能将第一级结构中的元素标记为设定值。其它结构的元素

将继承设置。

结果

变量已标记为设定值。在调试过程中，无法对这些变量进行在线初始化。此时无需将 CPU 设
置为“STOP”模式；其可继续保持“RUN”模式。但可以将当前变量值作为起始值传送到离线程

序并保存在离线程序中。
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参见

数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325)
数据块的在线与诊断功能 (页 9323)
定义起始值 (页 9307)

10.11.9.3 在在线程序中初始化设定值

有关初始化设定值的基本知识

在在线程序中，可将标记为“设定值”的所有变量都初始化为新值。并同时将起始值从离线

程序加载到在线程序中。CPU 仍处于“RUN”模式。在下一个循环控制点，标记为“设定值”

的所有变量将初始化一次。该操作适用于保持性和非保持性变量。然后，程序将使用新变量

值继续执行。

可初始化的变量 大数量取决于 CPU：对于 S7-300/400 CPU，可初始化多达 35 个设定值。

对于 S7-1200/1500 CPU， 大数量为 200 个设定值。但根据所用的数据类型， 大数量可

能会较少。 
如果选择的设定值过多，则系统将发出报警进行提醒。此时，可在监控表中插入变量，并通

过监控表中的“修改”(Modify) 功能对其进行初始化。 

危险

更改变量值时可能发生的危险

在操作设备的过程中更改变量值时，如果发生功能混乱或程序错误，则可能会导致重大的

财产损失或严重的人身伤害。

在重新初始化设定值之前，请确保不会发生任何危险。

要求

• 存在与 CPU 的在线连接。

• 在线和离线模式下，该数据块的结构相同。

• 并将一个或多个变量标记为“设定值”。
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操作步骤

要初始化该数据块的所有设定值，请按以下步骤操作：

1. 打开一个全局数据块或一个背景数据块。

2. 在“起始值”(Start value) 列中输入所需值。起始值必须与指定的数据类型相匹配。

3. 单击“将起始值加载为实际值 > 仅设定值”(Load start values as actual values > Only setpoints) 
按钮。

结果

在下一个循环控制点，将使用离线程序中的起始值对在线程序中的设定值进行初始化。

参见

数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325)

10.11.9.4 将在线程序中的值作为起始值

要将在线程序中的变量值作为离线程序的起始值，首先需要从在线程序中创建变量值的一个

快照。然后，再将这些变量值应用到离线程序中。请注意，将始终复制快照中的值。而不会

检查是否所有值都来自相同的循环中。 
但不会覆盖设置为写保护的起始值。

可通过以下几种基本方式应用值：

• 应用开放式数据块的设定值

• 应用项目树中多个块的设定值

要求  
• 在线连接到 CPU。
• 至少将一个数据块加载到 CPU 中。

操作步骤

在数据块中要将所有设定值用作起始值，请按以下步骤操作：

1. 打开数据块。

2. 单击“全部监视”(Monitor all) 按钮启动监视。
表中显示“监视值”(Monitor value) 列。该列显示当前数据值。 
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3. 在工具栏中，单击“快照”(Snapshot)。
实际值将应用于“快照”(Snapshot) 列中。

4. 在工具栏中，单击“将快照值复制为起始值 > 仅设定值”(Copy snapshots to start values > Only 
setpoints)。

“快照”(Snapshot) 列中的值应用于“起始值”(Start values) 列中。 

要应用项目树中多个数据块的监视值，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择块。

2. 在快捷菜单中，选择“快照”(Snapshot) 命令。
所有选定块的实际值将应用于“快照”(Snapshot) 列中。
在操作完成后，将在巡视窗口中显示一条报警消息。

3. 之后，在快捷菜单中，选择命令“将快照值复制为起始值 > 仅设定值”(Copy snapshot values 
as start values > Only setpoints)。

将“快照”(Snapshot) 列中的值应用到“起始值”(Start value) 列中。

结果

新起始值将保存在离线程序中。 

说明

应用各变量的值 
也可以将事先未标记为设定值的各个变量的值从“快照”(Snapshot) 列应用到“起始值”(Start 
values) 列中。然后，使用快捷菜单中的“复制”(Copy) 和“粘贴”(Paste) 命令复制这些值，并

插入到“起始值”(Start value) 列中。请注意，仅复制当前位于表可视区域中的值。 

参见

有关起始值的基本信息 (页 9307)
定义起始值 (页 9308)
数据块中在线与诊断功能概述 (页 9325)
数据块的在线与诊断功能 (页 9323)
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声明 PLC 变量 11
11.1 PLC 变量表概述

简介     
PLC 变量表包含在整个 CPU 范围有效的变量和符号常量的定义。系统会为项目中使用的每个 
CPU 自动创建一个 PLC 变量表。可以创建其它变量表用于对变量和常量进行归类与分组。

在项目树中，项目的每个 CPU 都有“PLC 变量”文件夹。包含有下列表格：

• “所有变量”表

• 标准变量表

• 可选：其它用户定义变量表

所有变量

“所有变量”表概括包含有全部的 PLC 变量、用户常量和 CPU 系统常量。该表不能删除或移

动。

标准变量表

项目的每个 CPU 均有一个标准变量表。该表不能删除、重命名或移动。默认变量表包含 PLC 
变量、用户常量和系统常量。可以在默认变量表中声明所有的 PLC 变量，或根据需要创建其

它的用户定义变量表。

用户定义变量表

可以根据要求为每个 CPU 创建多个用户自定义变量表以分组变量。可以对用户定义的变量

表重命名、整理合并为组或删除。用户定义变量表包含 PLC 变量和用户常量。

对 PLC 进行编程
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参见

PLC 变量表的结构 (页 9342)
在程序中使用变量 (页 112)
常量的基本知识 (页 113)

11.2 PLC 变量表的结构

简介       
每个 PLC 变量表包含变量选项卡和用户常量选项卡。默认变量表和“所有变量”(All tags) 表
还均包括“系统常量”(System constants) 选项卡。 

“PLC 变量”选项卡的结构

在“变量”(Tags) 选项卡中声明程序中所需的全局 PLC 变量。下图显示了该选项卡结构。所

显示的列编号可能有所不同。

下表列出了各列的含义。所显示的列编号可能有所不同。可根据需要显示或隐藏各列。

列 说明

通过单击符号并将变量拖动到程序中作为操作数。

名称 常量在 CPU 范围内的唯一名称。

数据类型 变量的数据类型。

地址 变量地址。

保持性 将变量标记为具有保持性。

即使在关断电源后，保持性变量的值也将保留不变。 
在 HMI 工程组态中可见 指示选择 HMI 的操作数时是否默认显示该变量。

从 HMI/OPC UA/Web API 可访

问

指示在运行过程中 HMI/OPC UA/Web API 是否可访问该变量。
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列 说明

从 HMI/OPC UA/Web API 可写 指示在运行过程中是否可从 HMI/OPC UA/Web API 写入变量。

监控 指示该变量的过程诊断是否创建有监视。

监视值 CPU 中的当前数据值。 
只有建立了在线连接并选择“监视所有”按钮时，才会显示

该列。

变量表 显示包含有变量声明的变量表。

该列仅存在于“所有变量”(All tags) 表中。

注释 用于说明变量的注释信息。

“用户常量”和“系统常量”表结构

在“用户常量”中，可以定义整个 CPU 范围内有效的符号常量。系统所需的常量将显示在

“系统常量”(Systems constants) 选项卡中。例如，系统常量可对模块进行标识的硬件标识

符。 
下图显示了这两个变量的结构。所显示的列编号可能不同。

下表列出了各列的含义。可根据需要显示或隐藏各列。

列 说明

可以单击该符号，以便通过拖放操作将变量移动到程序段中

以用作操作数。

名称 常量在 CPU 范围内的唯一名称。

数据类型 常量的数据类型

值 常量的值

变量表 显示包含有常量声明的变量表。

该列仅存在于“所有变量”(All tags) 表中。

注释 用于描述变量的注释。
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参见

有效数据类型概述 (页 253)
在程序中使用变量 (页 112)
常量的基本知识 (页 113)
硬件数据类型 (页 386)
PLC 变量表概述 (页 9341)
显示和隐藏表列 (页 9374)

11.3 PLC 变量的规则

11.3.1 有效的 PLC 变量名称

可用的字符

以下规则适用于 PLC 变量命名的使用：

• 允许使用字母、数字、特殊字符。

• 不建议使用这些预留的关键字。

• 变量名称中不允许使用引号。

唯一变量名

PLC 变量的名称在 CPU 范围内必须唯一，即使变量位于 CPU 的不同变量表中。块已经使用

的名称、CPU 内其它 PLC 变量或常量名称，不能用于新的 PLC 变量。唯一性检查并不区分大

小写字母。 
如果输入了一个已经在其它时间分配的名称，则会在输入的第二个名称上自动添加序号。例

如，如果第二次输入名称“Motor”，则该输入条目将更改为“Motor(1)”。

声明 PLC 变量
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唯一的变量表名称

PLC 变量表的名称在整个 CPU 范围内也必须唯一。创建用户定义的 PLC 变量表时，将自动提

供唯一的名称。

说明

有关变量名称中支持的字符，请参见西门子工业在线支持网站中的以下条目：

在 STEP 7 (TIA Portal) 中，标识符和操作数何时应使用“引号”括起？

 https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109477857 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109477857)

参见

在程序中使用变量 (页 112)
关键字和保留标识符 (页 106)
可用的 PLC 变量地址和数据类型 (页 9345)
输入 PLC 变量声明 (页 9352)

11.3.2 可用的 PLC 变量地址和数据类型

PLC 变量的地址包括操作数区域和该区域内地址的详细信息。 
地址在整个 CPU 范围内必须唯一。如果输入一个已经分配给其它变量的地址，则该地址将

在两个位置都以黄色高亮显示，并发出错误消息。 
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操作数区域

下表将显示可能的操作数区域。可用的数据类型则取决于所用的 CPU：

操作数区域 说明 数据类型 格式 地址区域：

国际助

记符

德语助

记符

S7-1200 S7-300/400 S7-1500

I E 输入位 BOOL I x.y
E x.y

0.0..1023.7 0.0..65535.7 0.0..32767.7

I E 输入（64 
位）

LWORD, 
LINT, ULINT, 
LTIME, 
LTOD, LDT, 
LREAL, PLC 
数据类型

（仅 
S7-1200/15
00）

I x.0
E x.0

- - 0.0..32760.0

IB EB 输入字节 BYTE, 
CHAR, SINT, 
USINT

IB x
EB y

0..1023 0..65535 0..32767

IW EW 输入字 WORD, INT, 
UINT, DATE, 
WCHAR, 
S5TIME

IW x
EW y

0..1022 0..65534 0..32766

ID ED 输入双字 DWORD, 
DINT, 
UDINT, 
REAL, TIME, 
TOD

ID x
ED y

0..1020 0..65532 0..32764

Q A 输出位 BOOL Q x.y 
A x.y

0.0..1023.7 0.0..65535.7 0.0..32767.7
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操作数区域 说明 数据类型 格式 地址区域：

国际助

记符

德语助

记符

S7-1200 S7-300/400 S7-1500

Q A 输出（64 
位）

LWORD, 
LINT, ULINT, 
LTIME, 
LTOD, LDT, 
LREAL, PLC 
数据类型

（仅 
S7-1200/15
00）

Q x.0 
A x.0

- - 0.0..32760.0

QB AB 输出字节 BYTE, 
CHAR, SINT, 
USINT

QB x 
AB y

0..1023 0..65535 0..32767

QW AW 输出字 WORD, INT, 
UINT, DATE, 
WCHAR, 
S5TIME

QW x 
AW y

0..1022 0..65534 0..32766

QD AD 输出双字 DWORD, 
DINT, 
UDINT, 
REAL, TIME, 
TOD

QD x 
AD y 

0..1020 0..65532 0..32764

M M 存储器位 BOOL M x.y 0.0..8191.7 0.0..65535.7 0.0..16383.7
M M 位存储器

（64 位）

LREAL M x.0 0.0..8184.0 - 0.0..16376.0

M M 位存储器

（64 位）

LWORD, 
LINT, ULINT, 
LTIME, 
LTOD, LDT

M x.0 - - 0.0..16376.0

MB MB 存储器字节 BYTE, 
CHAR, SINT, 
USINT

MB x 0..8191 0..65535 0..16383
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操作数区域 说明 数据类型 格式 地址区域：

国际助

记符

德语助

记符

S7-1200 S7-300/400 S7-1500

MW MW 存储器字 WORD, INT, 
UINT, DATE, 
WCHAR, 
S5TIME

MW x 0..8190 0..65534 0..16382

MD MD 存储器双字 DWORD, 
DINT, 
UDINT, 
REAL, TIME, 
TOD

MD x 0..8188 0..65532 0..16380

T T 时间函数

（仅限 
S7-300/400
）

定时器 T n - 0..65535 0..2047

C Z 计数器函数

（仅限 
S7-300/400
）

计数器 Z n
C n

- 0..65535 0..2047

地址

下表显示了可能的变量地址：

数据类型 地址 示例

BOOL 数据类型为 BOOL 的变量通过字节数和位数寻址。每个操作数

据区域的字节编号从 0 开始。位编号为 0 到 7。
A 1.0

BYTE, 
CHAR, SINT, 
USINT

数据类型为 BYTE、CHAR、SINT 和 USINT 的变量通过字节数

寻址。

MB 1

WORD, INT, 
UINT, DATE, 
WCHAR, 
S5TIME

数据类型为 WORD、INT、UINT、DATE、S5TIME 的变量中包

括两个字节。变量通过 低字节值寻址。

IW 1
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数据类型 地址 示例

DWORD, 
DINT, 
UDINT, 
REAL, TIME, 
TOD

数据类型为 DWORD、DINT、UDINT、REAL、TIME、TOD 的
变量包括四个字节。变量通过 低字节值寻址。

AD 1

LWORD, 
LINT, 
ULINT, 
LTIME, 
LTOD, LDT, 
LREAL

LWORD、LINT、ULINT、LTIME、LTOD、LDT 和 LREAL 数据类

型的变量由 8 个字节组成。通过编号 0 和更低位字节的编号

寻址。

 

I 1.0

使用的助记符

在 PLC 变量表中输入的地址会自动调整，以适合设置助记符。 

参见

设置助记符 (页 9101)
在程序中使用变量 (页 112)
有效的 PLC 变量名称 (页 9344)
有效数据类型概述 (页 253)
输入 PLC 变量声明 (页 9352)

11.4 创建和管理 PLC 变量表

11.4.1 创建 PLC 变量表

可以在 CPU 中创建多个用户定义的 PLC 变量表。每个变量表在 CPU 范围内必须具有唯一的

名称。

要求

已打开项目视图。
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步骤   
要新建 PLC 变量表，请按如下步骤操作：

1. 在项目浏览中打开“PLC 变量”(PLC tags) 文件夹。

2. 双击“添加新变量表”(Add new tag table) 命令。
“添加新变量表”(Add new tag table) 对话框随即打开。

3. 输入一个在 CPU 范围内唯一的新变量表名称。 
4. 可选：如果新变量表位于新的软件单元中并且可以从其它软件单元进行访问，则选择“已发

布”(released) 选项。 
5. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

创建新的 PLC 变量表。现在，可以在该表中声明变量与常量。

参见

PLC 变量表概述 (页 9341)
PLC 变量表的结构 (页 9342)
声明 PLC 变量 (页 9352)
声明全局常量 (页 9362)
导出和导入 PLC 变量 (页 9374)

11.4.2 打开 PLC 变量表

步骤 
要在 CPU 中打开 PLC 变量表，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 下面的“PLC 变量”文件夹。

2. 双击该文件夹中的 PLC 变量表。

3. 将在上方边角处显示所需的选项卡。

结果

与 CPU 关联的 PLC 变量表打开。 可以声明所需的变量和常量。
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参见

PLC 变量表概述 (页 9341)
PLC 变量表的结构 (页 9342)
声明 PLC 变量 (页 9352)
声明全局常量 (页 9362)

11.4.3 复制或移动 PLC 变量表

复制 PLC 变量表

要复制 PLC 变量表，请执行以下操作步骤：

1. 选择待复制的 PLC 变量表。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

3. 将光标放置在待插入 PLC 变量表的位置处。 
PLC 变量表可插入同一个软件单元中，也可插入不同的软件单元中，甚至还可插入软件单元
外某个 CPU 的“PLC 变量”(PLC tags) 文件夹中。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。

– 如果将该 PLC 变量表粘贴到同一个 CPU 中，则粘贴时副本带有扩展名“_<连续编号>”。 
– 如果将 PLC 变量表粘贴到不同 CPU 中，且该 CPU 中已存在同名的 PLC 变量表，则将打开

“粘贴”(Paste) 对话框。选择所需选项，然后单击“确定”(OK) 进行确认。

此外，也可通过按住 <Ctrl> 键的同时进行拖放操作，复制该 PLC 变量表。

移动 PLC 变量表

要移动变量表，请执行以下操作步骤：

1. 选择待移动的 PLC 变量表。

2. 将 PLC 变量表拖放到新位置处。

11.4.4 PLC 变量表分组

可以对用户定义的 CPU 变量表整理分组。 然而，无法将标准变量表和“所有变量”表移动

到组中。
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要求

多个用户定义的变量表包含在 CPU 的“PLC 变量”文件夹内。

步骤  
要将多个 PLC 变量表整理分组，请按如下步骤操作：

1. 选择项目树中 CPU 下的“PLC 变量”文件夹。

2. 选择菜单命令“插入 > 组”。
插入标准名为“Group_x”的新组。

3. 在项目树中选择新插入的组。

4. 在快捷菜单中选择“重命名”命令。

5. 为新组分配在 CPU 范围内的唯一名称。

6. 将要整理分组的变量表拖入到新组中。

结果

变量表归类到新组中。

参见

PLC 变量表概述 (页 9341)
PLC 变量表的结构 (页 9342)
声明 PLC 变量 (页 9352)
声明全局常量 (页 9362)

11.5 声明 PLC 变量

11.5.1 输入 PLC 变量声明

11.5.1.1 在 PLC 变量表中声明变量

要求

PLC 变量表的“变量”选项卡已打开。   
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操作步骤

定义 PLC 变量，请按以下步骤操作：

1. 在“名称”列中输入变量名称。

2. 在“数据类型”列中输入所需的数据类型。输入时系统将提供自动完成功能。
将自动添加对应该数据类型的地址。

3. 可选：单击“地址”列中的箭头键，在随后打开的对话框中输入操作数标识符、操作数类型、
地址和位数。

4. 可选：禁用 HMI 和 OPC UA 选项。

5. 可选：在“注释”列中输入注释。

6. 对需使用的所有变量重复执行步骤 1 到 5。
另请参见“PLC 变量的规则 (页 9344)” 

语法检查

每次输入后都会自动执行语法检查，并且找到的任何错误都将以红色显示。无需立即更正这

些错误，可以继续编辑并在以后更正所有错误。如果变量声明中存在语法错误而且该变量用

于程序中，则无法编译该程序。 

参见

使用拖拽操作声明 PLC 变量 (页 9354)
导出和导入 PLC 变量 (页 9374)
使用自动完成 (页 9114)
在程序编辑器中声明 PLC 变量 (页 9353)
编辑 PLC 变量表 (页 9371)
PLC 变量表的结构 (页 9342)

11.5.1.2 在程序编辑器中声明 PLC 变量

要求   
• 程序编辑器已打开。
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操作步骤

要将操作数声明为全局 PLC 变量，请按以下步骤操作：

1. 在程序中插入指令。
“<???>”、“<??.?>”或“...”字符串表示操作数的占位符。

2. 使用要创建的 PLC 变量名称替换操作数占位符。

3. 选择变量名。
若要声明多个 PLC 变量，为要声明的所有变量选择名称。

4. 在快捷菜单中，选择“定义变量”命令。
将打开“定义变量”对话框。此对话框显示一个声明表，其中已输入变量的名称。

5. 在“部分”列中单击箭头键，并选择以下条目之一：

– 全局存储器

– 全局输入

– 全局输出

– 全局定时器

– 全局计数器

6. 在其它列中，输入地址、数据类型和注释。
另请参见“PLC 变量的规则 (页 9344)” 

7. 如果 CPU 包含多个 PLC 变量表，可以通过“PLC 变量表”列中的记录指示要插入变量的变量表。
若列中无记录，则新变量插入到默认的变量表中。

8. 单击“定义”按钮完成输入。

结果

变量声明写入 PLC 变量表，且可适用于 CPU 中的所有块。

参见

使用拖拽操作声明 PLC 变量 (页 9354)
在 PLC 变量表中声明变量 (页 9352)
使用自动完成 (页 9114)

11.5.1.3 使用拖拽操作声明 PLC 变量

要求   
• 程序编辑器已打开。

• PLC 变量表已打开。
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操作步骤

要将操作数声明为全局 PLC 变量，请按以下步骤操作：

1. 在程序中插入指令。
“<???>”、“<??.?>”或“...”字符串表示操作数的占位符。

2. 使用要创建的 PLC 变量名称替换操作数占位符。

3. 选择变量名。
若要声明多个 PLC 变量，为要声明的所有变量选择名称。

4. 将变量拖至 PLC 变量表中。

5. 在其它列中，输入地址、数据类型和注释。
另请参见“PLC 变量的规则 (页 9344)” 

结果

变量声明写入 PLC 变量表，且可适用于 CPU 中的所有块。

参见

在 PLC 变量表中声明变量 (页 9352)
使用自动完成 (页 9114)

11.5.2 设置 PLC 变量的保持性

11.5.2.1 PLC 变量的保持特性

保持性 PLC 变量       
每个 CPU 都有一个存储区，其中的内容在切断电源之后还可以使用。这一区域被称为保持

性存储区。

为了避免在断电时丢失数据，可以将特定 PLC 变量保存到这一存储区中。在 PLC 变量表 
(S7-1200/S7-1500) 或 CPU 特性 (S7-300/S7-400) 中指定 PLC 变量的保持性设置。 
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根据具体的 CPU 系列，保持性存储区可用于不同类型的 PLC 变量。下表提供了各种 CPU 的
选项总览：

CPU 类型 保持性位存储器 保持性 SIMATIC 定时器 保持性 SIMATIC 计数器

S7-300/400 系列 ✓ ✓ ✓
S7-1200 系列 ✓ - -
S7-1500 系列 ✓ ✓ ✓

参见

设置 PLC 变量的保持特性 (页 9356)
设置 PLC 变量的保持特性 (页 9357)

11.5.2.2 设置 PLC 变量的保持特性 (S7-1200, S7-1500)

简介       
为 S7-1200/S7-1500 CPU 系列 PLC 变量表中的 PLC 变量设置保持性。通过 PLC 变量表的“保

持性”列中设置的复选标记可以识别变量的保持性设置。 

要求

PLC 变量表的“PLC 变量”选项卡已打开。

操作步骤

要为 S7-1200/S7-1500 CPU 的 PLC 变量定义保持性存储区的宽度，请按以下步骤操作：

1. 在工具栏上，单击“保持性”(Retain) 按钮。
将打开“保持性存储器”(Retain memory) 对话框。

2. 设置保持性存储区的宽度。

– 输入保持性存储区字节数。

示例：如果输入“2”，则存储器字节 MB 0 和 MB 1 具有保持性。

– 输入保持性定时器的数量。每个 S7 定时器占用 2 个字节。

示例：如果输入“2”，则 S7 定时器 T0 和 T1 具有保持性。

– 输入保持性计数器的数量。每个 S7 计数器占用 2 个字节。

– 示例：如果输入“2”，则 S7 计数器 C 0 和 C 1 具有保持性。

3. 单击“确定”按钮。
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结果

定义了保持性存储器的宽度。编址在该存储区中的所有变量随即标识为有保持性。在变量表的

“保持性”列中，自动为位于保持性存储区内的所有变量设置复选标记。

参见

PLC 变量的保持特性 (页 9355)

11.5.2.3 设置 PLC 变量的保持特性 (S7-300, S7-400)

简介       
为 S7-300/400 CPU 系列 CPU 设置中的 PLC 变量设置保持性。 

操作步骤

要为 S7-300/400 CPU 的 PLC 变量定义保持性存储区的宽度，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择 CPU。
2. 选择“特性”(Properties) 菜单。

3. 选择“保持性”(Retentivity) 部分。

– 输入保持性存储区字节数。

示例：如果输入“2”，则存储器字节 MB 0 和 MB 1 具有保持性。

– 输入保持性定时器的数量。每个 S7 定时器占用 2 个字节。

示例：如果输入“2”，则 S7 定时器 T0 和 T1 具有保持性。

– 输入保持性计数器的数量。每个 S7 计数器占用 2 个字节。

示例：如果输入“2”，则 S7 计数器 C 0 和 C 1 具有保持性。

结果

定义了保持性存储器的宽度。该存储区中的所有变量随即声明为有保持性。

参见

PLC 变量的保持特性 (页 9355)
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11.6 对结构中输入和输出的 PLC 变量进行分组

11.6.1 有关结构化 PLC 变量的其它相关信息

使用结构化的 PLC 变量（S7-1200 V4 和更高版本/S7-1500）
为了便于查看程序内容，可以在一个较高级 PLC 变量中将多个输入/输出地址进行分组。较

高级的 PLC 变量是指一种包含多个逻辑上相关的输入/输出的结构。调用块时，先传送较高

级的变量，之后仅需所有相关输入/输出的输入/输出参数。

工作原理

要创建结构化的 PLC 变量，首先需要定义一个 PLC 数据类型 (UDT)。并在该数据类型中声明

所需的数据元素并指定它们的名称和数据类型。

然后，再切换到 PLC 变量表中并在此指定较高级的 PLC 变量。选择 PLC 数据类型作为变量的

数据类型。从较高级变量的起始地址开始，系统现在将预留一定数量的输入或输出地址。所

预留的地址数量取决于 PLC 数据类型的长度。 
如果调用一个块而且该块在程序执行中需要使用预留的输入或输出，则可将较高级变量传递

为一个块参数。

对各个 PLC 变量的寻址方式与程序代码中的结构元素相同。

在以下章节中，将详细介绍各处理步骤：

应用示例

要对函数模块的输入或输出进行分组，可以使用结构化的 PLC 变量。下图显示了 Motor 的
语义表示：在“Datatype_Motor”PLC 数据类型中，为三个输入中的每一个都创建一个元素。 
但已声明变量的存储区域不能重叠。在本示例中，“Speed”组件的数据类型为“Integer”，因此

必须以字地址开始。因此，第一个输入字将适用“Dummy”填充变量进行填充。这意味着，

“Speed”在第二个输入字中。
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下图显示了基于“Data type_Motor”数据类型的较高级的“Motor”PLC 变量。通过声明“Motor”，
将在输入模块上预留地址 IW0 和 IW1。

下图显示了如何将“Motor”PLC 变量传输为“Motor_Control”块的输入参数。

可在“Motor_Control”块中寻址该变量的单个成员。

寻址 说明

“Motor” 寻址较高级别的 PLC 变量。

"Motor".On 寻址结构化 PLC 变量的成员。

"Motor".On:P 寻址 I/O 输入或输出（PI 或 PQ）。
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使用结构化 PLC 变量的规则

创建和使用结构化 PLC 变量时应遵循的注意事项。

• 结构化 PLC 变量可用于“输入”(Inputs) 和“输出”(Outputs) 操作数区域。

• 结构化变量不能用于位存储器地址区域。

• 在声明 PLC 数据类型时，请注意结构化 PLC 变量的存储区域不得与其它变量相重叠。结

构化 PLC 变量所需的存储区域大小至少为 2 个字节或 2 字节的倍数（如，4 个字节、6 个
字节、8 个字节等）。

• 结构化 PLC 变量不能从 HMI 进行寻址。

创建基于 PLC 变量的 PLC 数据类型时，应遵循以下规则：

• 各元素的存储区域不能重叠。

另请参见“可用的 PLC 变量地址和数据类型 (页 9345)”
• 在一个 PLC 数据类型中请勿对输入和输出进行分组，但应为输入和输出创建不同 PLC 数

据类型。

• 由于无法确保模块的过程映像进行同步更新，因此请勿在 PLC 数据类型中对不同模块的

输入或输出进行分组。

• 在较低级的 PLC 数据类型中，可以使用除“STRING”和“WSTRING”数据类型之外的其它所有

数据类型。

参见

创建结构化 PLC 变量 (页 9360)
寻址 PLC 变量 (页 119)

11.6.2 创建结构化 PLC 变量

规则

创建结构化 PLC 变量时，应遵循以下规则：

• 对“Inputs”和“Outputs”操作数区域，使用不同的 PLC 数据类型。 
• 结构化变量不能用于位存储器地址区域。

• 由于无法确保模块的过程映像进行同步更新，因此请勿在 PLC 数据类型中对不同模块的

输入或输出进行分组。
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步骤

要创建结构化 PLC 变量，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，双击“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中的命令“新增数据类型”(Add new 
data type)。
这样，将创建并打开一个用于创建 PLC 数据类型的新声明表。

2. 将所有所需元素都声明为 PLC 类型。 可以使用除“STRING”和“WSTRING”数据类型之外的其它
所有数据类型。

3. 在项目树中选择该 PLC 数据类型，然后在快捷菜单中选择命令“编译 > 软件（仅更
改）”(Compile > Software (only changes))。
将编译 PLC 数据类型，然后在 PLC 变量表中使用。
即时是对现有 PLC 数据类型进行更改，也必须重新编译该程序。 这样，才会更新使用 PLC 数
据类型的所有位置。

4. 在相同的 CPU 中打开一个 PLC 变量表。

5. 声明一个新变量或选择一个现有变量。

6. 在“数据类型”(Data type) 列中，选择 PLC 数据类型并将其分配给该 PLC 变量。
该 PLC 变量将采用 PLC 数据类型的结构。 并自动分配一个相应地址。 结构化的 PLC 变量始终
从字地址开始。
该表中列出了 高级的结构元素（不含子元素）。

说明

赋值规则和默认值

• 在声明 PLC 数据类型时，请注意各变量的存储区域不能重叠。 例如，“Integer”数据类型的变
量必须以一个字限值开始。 必要时，可插入“填充变量”防止重叠。
另请参见： 可用的 PLC 变量地址和数据类型 (页 9345)

• 无法为各元素分配默认值。 也不会评估“默认值”(Default value) 列中输入的值。 因此，“DT”和
“DTL”数据类型的变量可能会包含无效值。

参见

有关结构化 PLC 变量的其它相关信息 (页 9358)
数据块编程的基本原理 (页 9293)
PLC 数据类型声明表的结构 (页 9383)
寻址 PLC 变量 (页 119)
声明 PLC 变量 (页 9352)
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11.7 声明全局常量

11.7.1 全局用户常量的规则

允许的字符

全局常量的名称可由以下字符构成：

• 允许使用字母、数字、特殊字符。

• 不可使用引号。

唯一的常量名称

全局常量的名称在 CPU 中必须唯一，即使常量位于 CPU 的不同变量表中。 块已经使用的名

称、CPU 内 PLC 变量或其它常量名称，不能用于新的常量。 唯一性检查并不区分大小写字

母。 
如果输入了一个已经在其它时间分配的名称，则会在输入的第二个名称上自动添加序号。 例
如，如果第二次输入名称“Motor”，则该输入条目将更改为“Motor(1)”。

允许的数据类型   
对于常量，由 CPU 支持的所有数据类型都可以，不包括结构化数据类型。

允许值

可以选择指定数据类型值范围内的任意值作为常量值。 有关值范围的信息，请参见“数据

类型”一章。

另请参见： 有效数据类型概述 (页 253) 

参见

常量的基本知识 (页 113)
声明全局常量 (页 9363)
常量 (页 113)
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11.7.2 全局系统常量的规则

定义

系统常量是唯一贯穿 CPU 的全局常量，它们是必需常量且由系统自动创建。例如，系统常

量可用于寻址和标识硬件对象。 

规则

在设备或者网络视图中插入组件时将自动分配系统常量，并将其输入至默认变量表（“系统

常量”(System constants) 选项卡）。系统会为每个模块及子模块创建一个系统常量。例如，

一个集成计数器也会接收到一个系统常量。系统常量由一个符号名称和一个数字 HW 标识符

组成并且不可更改。 

系统常量的名称

系统常量的名称采用分层结构。它们 多包含四个层次级别，级别之间用波浪符“~”分开。基

于名称，还可以识别相关硬件模块的“路径”。

示例

名称为“Local~PROFINET_interface_1~Port_1”的系统常量指定本地 CPU 中 
PROFINET 接口 1 的端口 1。 

参见

地址转换指令 (页 3357)

11.7.3 声明全局常量

简介

常量在 PLC 变量表的“用户常量”选项卡中声明。 在声明期间，必须输入符号名、数据类

型和每个常量值。可以选择指定数据类型值范围内的任意值作为常量值。有关值范围的信息，

请参见“数据类型”一章。

另请参见： 有效数据类型概述 (页 253) 
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步骤

要声明常量，请按以下步骤操作：

1. 打开 PLC 变量表。

2. 打开“用户常量”选项卡。
常量表打开。

3. 在“名称”列中输入常量名称。

4. 在“数据类型”列中输入所需的数据类型。 输入时系统将提供自动完成功能。

5. 在“值”列中输入常量值，该常量值必须对所选的数据类型有效。

6. 可根据需要在“注释”列中输入关于常量的注释。 注释内容为可选。

7. 若要声明其它常量，将光标置于下一行，重复步骤 3 ～ 6。

语法检查

每次输入后都会自动执行语法检查，并且找到的任何错误都将以红色显示。 无需立即更正

这些错误，可以继续编辑并在以后更正所有错误。 如果常量声明中存在语法错误而且该变

量用于程序中，则无法编译该程序。

参见

打开 PLC 变量表 (页 9350)
在 PLC 变量表中插入表格行 (页 9371)
PLC 变量表的结构 (页 9342)
全局用户常量的规则 (页 9362)
使用自动完成 (页 9114)
常量 (页 113)
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11.8 编辑属性

11.8.1 编辑 PLC 变量的属性

11.8.1.1 PLC 变量的属性

概述   
下表概述了 PLC 变量的属性。属性的显示可能因 CPU 类型而不同。

组 属性 说明

常规 名称 CPU 内唯一的名称。

数据类型 变量的数据类型。

地址 变量地址。

保持性 显示该变量的保持性设置。

注释 变量注释。

历史信息 创建日期 创建变量的时间（无法更改）。

上次修改时间 上次修改变量的时间（无法更改）。

应用 在 HMI 工程组态中可

见

显示默认情况下，该变量在 HMI 选择列表中是否显

示。

从 HMI/OPC UA/Web 
API 可访问

指示在运行过程中 HMI/OPC UA/Web API 是否可访

问该变量。

从 HMI/OPC UA/Web 
API 可写

指示在运行过程中是否可从 HMI/OPC UA/Web API 
写入变量。

参见

编辑 PLC 变量的属性 (页 9366)
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11.8.1.2 编辑 PLC 变量的属性

编辑 PLC 变量表中的属性  
要编辑一个或多个变量的属性，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中双击含有变量的 PLC 变量表。
将打开 PLC 变量表。

2. 更改列中的条目。

在程序编辑器中编辑地址。

要在程序编辑器中编辑变量地址，请按以下步骤操作：

1. 选择变量名。

2. 在快捷菜单中，选择“重新连接变量”命令。
将打开“重新连接变量”对话框。 在此对话框中，将显示一个变量声明表。

3. 在“地址”列中输入新地址。

4. 单击“更改”按钮以确认输入。

在程序编辑器中编辑名称。

要在程序编辑器中编辑变量名称，请按以下步骤操作：

1. 选择变量名。

2. 在快捷菜单中，选择“重命名变量”命令。
将打开“重命名变量”对话框。 在此对话框中，将显示一个变量声明表。

3. 在“名称”列中输入新名称。

4. 单击“更改”按钮以确认输入。

在程序中生效

对于更改变量名称、数据类型或地址的情况，相应程序中变量的每个应用位置都会自动更

新。 

参见

PLC 变量的属性 (页 9365)
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11.8.2 编辑全局常量的属性

11.8.2.1 全局常量的属性

概述

下表概述了常量的属性：

组 属性 说明

常规 名称 表内唯一的名称。

数据类型 常量的数据类型

值 定义的常量值。 
此值必须与声明的数据类型兼容。 
另请参见： 有效数据类型概述 (页 253) 

注释 常量注释。

历史 创建日期 创建常量的时间（无法更改）。

上次修改时间 上次修改常量的时间（无法更改）。

11.8.2.2 编辑全局常量的属性

编辑 PLC 变量表中的属性  
要编辑一个或多个常量的属性，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中双击含有常量的 PLC 变量表。
将打开 PLC 变量表。

2. 打开“用户常量”选项卡。

3. 更改“名称”、“数据类型”、“值”或“注释”列中的条目。

在程序中生效

对于更改常量名称、数据类型或值的情况，相应程序中每个使用常量的位置都会自动更新。 

声明 PLC 变量

11.8 编辑属性

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9367



11.8.3 编辑 PLC 变量表的属性

11.8.3.1 PLC 变量表的属性

概述   
下表概述了 PLC 变量表的属性。 

组 属性 说明

 常规 名称 该名称在 CPU 内唯一。

访问 仅软件单元中的 PLC 变量表：

指示该 PLC 变量表中的变量和常量是否可从其它软

件单元中访问。

参见

编辑 PLC 变量表的属性 (页 9368)

11.8.3.2 编辑 PLC 变量表的属性

编辑 PLC 变量表的属性   
要编辑 PLC 变量表的属性，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，选择该 PLC 变量表。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
“属性”(Properties) 对话框随即打开。

3. 更改 PLC 变量表的属性。

参见

PLC 变量表的属性 (页 9368)

11.8.4 在 PLC 变量表中编辑多语言注释信息 (S7-1500)
用户可将 PLC 变量表中的注释信息翻译为所有项目语言，这些项目语言在项目的语言设置中

已激活。有关激活项目语言的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。
请注意，即使翻译后，文本的长度也不得超过 32767 个 Unicode 字符。
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要求

• 已经激活多个项目语言。 
• PLC 变量表随即打开，且包含至少一条注释信息。

• 该块未设置专有技术保护。

操作步骤

要将某条注释信息编辑为所有项目语言，请按以下步骤操作：

1. 单击待编辑译文的注释信息。
如果要同时编辑多条注释信息的译文，则可选择所有所需的注释信息。
在 PLC 变量表中，无法选择 PLC 数据类型 (UDT) 的注释信息。只能编辑 PLC 数据类型本身的
注释信息。 

2. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 打开“文本”(Texts) 选项卡。
在“文本”(Texts) 选项卡中，将以当前激活的项目语言显示所选注释信息。如果该语言可用，
则显示该注释的翻译文本。

4. 用户可在“文本”(Texts) 选项卡的表格中直接编辑翻译文本。

5. 要使用外部编辑器编辑翻译文本，可使用“导出/导入项目文本”(Export/Import project texts) 
按钮，将所显示的文本信息导出为 OOXML 格式。

说明

在全局“项目文本”(Project texts) 表中，编辑所有项目文本信息

也可在全局“项目文本”(Project texts) 表格中，编辑各项目语言的翻译文本。该表格位于项

目树下的“语言和资源 > 项目文本”(Languages & Resources > Project texts) 中。其中包含整

个项目中所有可翻译的文本信息。

有关文本翻译的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

11.9 PLC 变量的监视

11.9.1 PLC 变量的监视

可以在 PLC 变量表中直接监视 CPU 中变量的当前数据值。
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要求   
已存在到 CPU 的在线连接或者可在线连接到 CPU。

步骤

要监视数据值，请按以下步骤操作：

1. 打开 PLC 变量表。

2. 单击“全部监视”(Monitor all) 按钮启动监视。

– 如果不存在到 CPU 的在线连接，将建立连接。

– 触发器设置为“永久”(Permanent) 时，监视将启动。

– 此表中将显示附加的“监视值”(Monitor value) 列。 该列显示当前数据值。 
– 如果一个变量当前被强制，则会显示一个符号来表示变量强制。

3. 再次单击“全部监视”(Monitor all) 按钮结束监视。

说明

在变量监视过程中编辑 PLC 变量

如果已启动变量编辑并且已编辑 PLC 变量表，例如添加了新变量，监视将在编辑完成后重新

启动。

说明

还可以选择将 PLC 变量复制到监视表或强制表中，以便可以在该表中进行监视或强制。

参见

PLC 变量表的结构 (页 9342)
有关使用监视表测试的简介 (页 10120)
有关使用强制表测试的简介 (页 10153)
在 PLC 变量表中复制条目 (页 9371)
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11.10 编辑 PLC 变量表

11.10.1 在 PLC 变量表中插入表格行

步骤  
请按以下步骤操作，在所选行上面插入一行： 
1. 选择要在其上插入新行的行。

2. 在表格的工具栏上，单击“插入行”按钮。

结果

将在所选行上方插入一个新行。 

11.10.2 在 PLC 变量表中复制条目

可以复制表格或其它表格中的 PLC 变量。 

步骤  
要复制变量，请按以下步骤操作：

1. 选择要复制的变量。
也可以在按住 <Ctrl> 键时依次单击变量或按住 <Shift> 键单击第一个和 后一个变量来选择
多个变量。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”。

3. 将插入指针放置到想要插入这些变量的位置。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”。

或

1. 选择变量。

2. 按住鼠标左键。

3. 同时按 <Ctrl> 键。

4. 将该变量拖动到目标位置。
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结果

• 该变量即被复制到目标位置。

• 如果存在名称冲突，则将在该变量名后自动附加一个编号。 例如，“Tag”变为“Tag(1)”。
• 此变量的所有其它属性保持不变。

11.10.3 在 PLC 变量表中删除条目

操作步骤   
要删除变量，请按以下步骤操作：

1. 选择待删除变量所在行。也可以在按住 <Ctrl> 键时依次单击行，或者按住 <Shift> 键单击第
一行和 后一行来选择多行。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。

11.10.4 LC 变量表中的行排序

可以依据名称、数据类型或地址按字母数字顺序对表中的行排序。

步骤     
要对表行排序，请按以下步骤操作：

1. 选择要排序的列。

2. 单击列标题。
该列将按值增大的顺序排序。
上箭头指示排序顺序。

3. 要更改排序顺序，请单击该箭头。
该列将按值减小的顺序排序。 下箭头指示排序顺序。

4. 要恢复原始顺序，请第三次单击列标题。

11.10.5 自动填充 PLC 变量表中的单元格

可以将一个或多个表格单元格的内容装载到下面的单元格，将自动连续填充单元格。 
如果自动填充“名称”列中的单元格，将在每个名称后面附加一个连续的编号。 例如，

“Motor”将变为“Motor_1”。
如果自动填充“地址”列中的单元格，将根据所指定的数据类型增加地址。
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步骤  
要自动填充连续单元格，请按以下步骤操作：

1. 选择要装载的单元格。

2. 单击该单元格右下角的“填充”符号。
鼠标指针将变为十字形。

3. 按住鼠标按键并向下拖动鼠标指针扫过要自动填充的单元格。

4. 释放鼠标按键。
单元格自动填充。 若将要自动更新的单元格中已存在条目，则显示对话框，可以选择是否要
覆盖现有的条目，还是要为新变量插入新行。

11.10.6 导航到设备视图

在此，可从 PLC 变量表导航到设备与网络编辑器中，并在设备视图中显示所组态的输入或输

出。

要求

• 在 PLC 变量表中，该变量声明为输入或输出。 
• 输入或输出组可在硬件与网络编辑器中进行组态。

操作步骤

在设备视图中显示 PLC 变量，请按以下步骤操作：

1. 在 PLC 变量表中选择该变量。

2. 选择快捷菜单命令“转至设备视图”(Go to device view)。
设备与网络编辑器随即打开，并显示所声明变量的输入或输出。

11.10.7 浏览到定义

在 PLC 变量表中，可使用 PLC 数据类型 (UDT)。要查看 PLC 数据类型的定义，可导航至相应

定义的位置。

操作步骤

要查看某个 PLC 数据类型的定义，请执行以下操作步骤：

1. 右键单击基于 PLC 数据类型的 PLC 变量。

2. 选择快捷菜单命令“转至定义”(Go to definition)。

声明 PLC 变量

11.10 编辑 PLC 变量表

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9373



结果

定义该 PLC 数据类型的声明表随即打开，显示声明。

11.10.8 显示和隐藏表列

可根据需要显示或隐藏表中的列。

步骤     
要显示或隐藏表格的列，请按以下步骤操作：

1. 单击列标题。

2. 在快捷菜单中，选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令。
显示可以选择的列。

3. 要显示列，选中该列的复选框。

4. 要隐藏列，清除选中该列的复选框。

5. 要隐藏或显示多个列，请单击“更多”(More) 并激活或禁用“显示/隐藏”(Show/Hide) 对话框
中相应列的复选框。

11.10.9 导出和导入 PLC 变量

11.10.9.1 有关导出和导入 PLC 变量的基本知识

简介   
PLC 变量表导出后，可使用外部应用程序进行进一步编辑。同样，也可将外部编辑的 PLC 变
量表导入到 TIA Portal 中 
导入和导出时支持的文件格式：

• XLSX (Excel)
• XML
• SDF
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如果要将其导出，则可指定待导出的元素：

• 变量和/或常量

• 所有元素或当前 CPU 上程序中实际正使用的元素。

在导入过程中覆盖当前的 PLC 变量和常数

在导入过程中，系统默认按名称对 PLC 变量和常量进行同步。即，如果现有元素与待导入的 
PLC 变量或常量同名，则覆盖现有元素。 
除此之外，也可按地址对变量进行同步。

链接到当前项目

在导入过程中，系统将自动更新项目中当前对 PLC 变量或常数的引用。更新过程的执行将基

于 PLC 变量和常数的名称。 

导出 PLC 数据类型 (UDT)
基于 PLC 数据类型的结构化 PLC 变量无法导出，进行后续编辑。导出文件中仅包含较高层级

的 PLC 变量。PLC 数据类型的单个元素无法编辑。

参见

导出 PLC 变量  (页 9378)
导入 PLC 变量  (页 9379)
导出文件的格式 (*.xlsx) (页 9375)
导出文件的格式 (*.xml) (页 9377)
导出文件的格式 (*.sdf) (页 9377)

11.10.9.2 导出文件的格式 (*.xlsx)

简介   
在导出 PLC 变量表的过程中，将生成外部表编辑器可以编辑的标准 XSLX 格式。 
在导入表的过程中也同样使用这一格式。
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导出文件包含两张表单：

• 第一张表单的名称是“PLCTags”。 
• 第二张表单的名称是“TagTableProperties”。

表单“PLCTags”的格式

该表单中包含所显示的列和其它所有可内部使用的列。 
使用外部编辑器创建一个 *.xlsx 文件时，需包含所有列或已显示列的子集。其中，不得包含

任何自定义列。但列的顺序可以改变。

列标题由系统预定义且通常为英文。 

下表列出了各个列的指定值：在导入期间，缺失值将通过 <无值> 条目来识别。 

元素 说明

Name 变量名称

Path PLC 变量表的组和名称

Data Type 数据类型的表示法与 PLC 变量表中使用的表

示法相同。

Logical Address 可以使用德语或国际助记法来指定地址。

Comment 任意格式的注释

Hmi Visible 该值可以为 TRUE 或 FALSE。
Hmi Accessible 该值可以为 TRUE 或 FALSE。
Hmi Writeable 该值可以为 TRUE 或 FALSE。
Typeobject ID 内部使用值，不得手动更改。

Version ID 内部使用值，不得手动更改。

表单“TagTableProperties”的格式

此表单包含所显示的各列。列标题由系统预定义且通常为英文。 
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下表列出了各个列中可能出现的内容：

元素 说明

Path PLC 变量表的组和名称

BelongsToUnit 其中已创建 PLC 变量的软件单元。

Accessibility PLC 变量表的发布状态

参见

有关导出和导入 PLC 变量的基本知识 (页 9374)
导出 PLC 变量  (页 9378)
导入 PLC 变量  (页 9379)

11.10.9.3 导出文件的格式 (*.xml)

简介   
在导出 PLC 变量表的过程中，将生成一个标准的 xml 文件格式。该格式同样适用于 xml 文
件的导入过程中。

xml 导出文件的示例

在以下示例中，显示了可导出为 *.xml 格式的 PLC 变量表。

11.10.9.4 导出文件的格式 (*.sdf)

简介   
在导出 PLC 变量表的过程中，将生成一个标准的 sdf 文件格式。各列通过逗号进行分隔。 
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该格式同样适用于 sdf 文件的导入过程中。

sdf 导出文件的示例

在以下示例中，显示了可导出为 *.sdf 格式的 PLC 变量表。

条目说明如下所示：

11.10.9.5 导出 PLC 变量 
可以使用以下选项导出 PLC 变量和常量：

• 从单个 PLC 变量表导出元素。

• 从“所有变量”(All tags) 表中导出 CPU 的所有 PLC 变量和常量。

要求   
单个 PLC 变量表或“所有变量”(All tags) 表已打开。

操作步骤

要导出 PLC 变量和常数，请执行以下步骤：

1. 在 PLC 变量表中，单击“导出”(Export) 按钮。
“导出”(Export) 对话框随即打开。

2. 单击“导出文件的路径”(Path of export file) 下方的选择按钮。
“另存为”(Save as) 对话框随即打开。

3. 输入导出文件的名称，并选择文件的存储位置。

4. 选择文件类型 .xlsx、*.sdf 或 *.xml。
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5. 单击“保存”(Save) 按钮。

6. 现在选择导出选项：

– 选择是否导出变量和/或常数。

– 选择导出表中的所有元素，或仅导出当前 CPU 上程序中实际正使用的元素。

7. 单击“确定”按钮。

结果

生成导出文件。在巡视员窗口的“信息”(Info) 选项卡中，将显示导出期间所生成的错误和警

告信息。

参见

有关导出和导入 PLC 变量的基本知识 (页 9374)
导出文件的格式 (*.xlsx) (页 9375)
导入 PLC 变量  (页 9379)

11.10.9.6 导入 PLC 变量 

要求   
导出变量的 PLC 变量表已打开。此表可以是单个 PLC 变量表，也可以是“所有变量”(All tags) 
表。

操作步骤

要定义 PLC 变量，请按以下步骤操作：

1. 单击“导入”(Import) 按钮。
“导入”(Import) 对话框随即打开。

2. 选择待导入的文件。

3. 指定是否要导入变量和/或常量。

4. 指定按名称或按地址对变量进行同步。 
按名称进行同步时，如果现有的 PLC 变量与待导入的 PLC 变量同名，则覆盖现有的 PLC 变量。
按地址进行同步时，将覆盖相同地址的变量。

5. 单击“确定”按钮。
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结果

导入文件中的变量将导入到打开的 PLC 变量表中。根据导入对话框中选择的同步方式，将覆

盖同名的现有变量或同地址的现有变量。

在导入过程中，系统将自动更新项目中当前对 PLC 变量或常数的引用。更新过程的执行将基

于 PLC 变量和常数的名称。 
如果导入文件包含有关软件单元的信息，但 CPU 不支持软件单元，则所有 PLC 变量都将导

入到打开的 PLC 变量表中。导入期间将忽略有关软件单元的信息。

在导入日志中，将指示导入过程时生成的错误和警告消息。

说明

版本 ID 缺失

导入时，如果消息“XLSX 文件属性中的版本 ID 缺失”(Missing version ID in the properties of 
the XLSX file)，则表示该文件的内部导出格式无效。此时，可打开该 XLSX 文件扩展文档属

性中的“定制”(Customize) 选项卡。将“TIA_Version”值设置为“1.0”。

 

参见

有关导出和导入 PLC 变量的基本知识 (页 9374)
导出文件的格式 (*.xlsx) (页 9375)
导出 PLC 变量  (页 9378)

11.10.9.7 使用外部编辑器编辑各 PLC 变量

要使用 TIA Portal 之外的外部编辑器编辑 PLC 变量，可以使用复制和粘贴命令导出或导入相

应变量。 然而，无法将结构变量复制到编辑器中。

要求

打开 PLC 变量表和外部编辑器。
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步骤

为导出和导入相应的 PLC 变量，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个 PLC 变量。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”。

3. 切换到外部编辑器，并粘贴复制的变量。

4. 根据需要编辑变量。

5. 在外部编辑器中复制变量。

6. 重新切换回 PLC 变量表。

7. 在快捷菜单中，选择“粘贴”。

说明

还可以选择导出或导入海量 PLC 变量数据。 
另请参见： 导出和导入 PLC 变量 (页 9374)
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声明 PLC 数据类型 (UDT) 12
12.1 PLC 数据类型声明表的结构

PLC 数据类型声明表的结构   
下图是 PLC 数据类型的声明表结构

各列的含义

下表列出了各列的含义。可根据需要显示或隐藏各列。显示的列数取决于 CPU 类型。

列 说明

单击符号以移动或复制变量。 
名称 变量名称。

数据类型 变量的数据类型。

默认值 PLC 数据类型声明中用于预定义变量的值。

可选择是否指定默认值。如果未指定任何值，则使用指定数据类型的预

定义值。例如，BOOL 类型的预定义值为“false”。
在 HMI 工程组态

中可见

显示默认情况下，该变量在 HMI 选择列表中是否显示。

从 HMI/OPC 
UA/Web API 可
访问

指示在运行过程中 HMI/OPC UA/Web API 是否可访问该变量。

从 HMI/OPC 
UA/Web API 可
写

指示在运行过程中是否可从 HMI/OPC UA/Web API 写入变量。

对 PLC 进行编程
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列 说明

设定值 设定值是指在调试过程中可能需要微调的值。经过调试之后，这些变量

的值可作为起始值传输到离线程序中并进行保存。 
监视 指示该变量的过程诊断是否创建有监视。

注释 用于说明变量的注释信息。

参见

创建 PLC 数据类型 (页 9385)
显示和隐藏表列 (页 9399)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
在调试过程中使用设定值 (页 9336)

12.2  项目树中的 PLC 数据类型

“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹

项目树中包含一个“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹。在此，可创建并管理以下 PLC 数
据类型 (UDT)：
• 用户创建的 PLC 数据类型

用户创建的 PLC 数据类型位于文件夹根目录中，可以打开、删除或重命名。

• 系统数据类型

系统创建的 PLC 数据类型位于“系统数据类型”(System data types) 子文件夹中。首次创

建系统数据类型的数据块或将使用某种系统数据类型的指令拖放到程序中时，创建该文

件夹。如果程序中不再使用该系统数据类型，则在编译过程中将自动删除。如果“系统

数据类型”(System data types) 文件夹不包含任何数据类型，则系统将删除该文件夹。 

说明

项目树中，系统数据类型的可见性

请注意，在项目树中，并非所有系统数据类型均可见。内部系统数据类型（如，

“IEC_COUNTER”）不会显示在“系统数据类型”(System data types) 文件夹中。
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移动或复制 PLC 数据类型

PLC 数据类型可在“系统数据类型”(System data types) 文件夹与其它文件夹间进行移动或复

制。但需遵循以下规则：

• 将 PLC 数据类型移动或复制到“系统数据类型”(System data types) 文件夹中： 
在下一次编译过程中，将删除“系统数据类型”(System data types) 文件夹中用户程序执

行时无需使用的 PLC 数据类型。这可能会导致之前移动的 PLC 数据类型被删除。 
• 从“系统数据类型”(System data types) 文件夹中移动数据类型： 

可将系统数据类型从“系统数据类型”(System data types) 文件夹移动到“PLC 数据类

型”(PLC data types) 文件夹中，但不能复制到该文件夹中。但由于系统不对位于“系统数

据类型”(System data types) 文件夹外的数据类型进行管理。因此，用户程序中无需使用

的数据类型，将自动删除。

参见

PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
创建 PLC 数据类型 (页 9385)
PLC 数据类型声明表的结构 (页 9383)

12.3 创建 PLC 数据类型

要求   
“PLC 数据类型”文件夹在项目树中打开。
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操作步骤

要创建 PLC 数据类型，请按以下步骤操作：

1. 在“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹中，双击“添加新数据类型”(Add new data type) 命
令。
“添加新的 PLC 数据类型”(Add new PLC data type) 对话框随即打开。

2. 输入 PLC 数据类型的名称。

3. 软件单元中的可选操作：输入新 PLC 数据类型的命名空间，或使用该软件单元的默认命名空
间。 

说明

软件单元中的命名空间

有关命名空间的信息，特别是符合 IEC 61131-3 的命名约定，敬请访问： 
对命名空间中的程序元素进行分类 (页 9133)

创建了新 PLC 数据类型。可以在项目树的“PLC 数据类型”文件夹中找到 PLC 数据类型。

为 PLC 数据类型添加注释

要为 PLC 数据类型输入注释，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中右键单击该 PLC 数据类型。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
包含该 PLC 数据类型的对话框随即打开。

3. 在区域导航部分，选择条目“信息”(Information)。
4. 在“注释”(Comment) 文本框中，输入注释信息。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。

参见

PLC 数据类型声明表的结构 (页 9383)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)
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12.4 打开 PLC 数据类型

直接打开 PLC 数据类型

要直接打开 PLC 数据类型，请按以下步骤操作：

1. 在项目树或总览窗口中，选择要打开的 PLC 数据类型。

2. 双击要打开的 PLC 数据类型。
PLC 数据类型将打开。 

查找并打开 PLC 数据类型

要查找 PLC 数据类型并将其打开，请按以下步骤操作：

1. 可启动以下三种类型的搜索过程：

– 在项目树中的项目、设备或“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹的快捷菜单中，选择

“打开块/PLC 数据类型”(Open block/PLC data type) 命令，或按下 </F7> 键。

– 在打开的程序编辑器中，按下 <F7> 键。

将打开“打开块/PLC 数据类型”(Open block/PLC data type) 对话框。

2. 输入要查找的 PLC 数据类型的名称。也可仅输入该名称的一部分。
通过输入的每个字母进一步过滤列表。系统将显示名称中包含所输入文本的所有 PLC 数据类
型，而与文本所在位置无关。不区分大小写。以所输入文本开头的块会显示在列表起始位置。 
如果没有与输入相匹配的 PLC 数据类型，则列表会关闭。可随时通过单击文本框右侧的按钮
显示列表。请注意，在此不会进行过滤。如果要再次过滤输入，则需再次单击该按钮。

3. 在列表中，单击要打开的 PLC 数据类型。
PLC 数据类型将打开。 

12.5 复制或移动 PLC 数据类型

复制 PLC 数据类型

要复制 PLC 数据类型，请执行以下操作步骤：

1. 右键单击待复制的 PLC 数据类型。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

声明 PLC 数据类型 (UDT) 
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3. 在项目树中，右键单击待插入已复制 PLC 数据类型的“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。

– 如果将 PLC 数据类型粘贴到同一个 CPU 中，则粘贴时副本将带有扩展名“_<连续编号

>”。 
– 如果将 PLC 数据类型粘贴到不同 CPU 中，且该 CPU 中已存在同名的 PLC 数据类型，则

将打开“粘贴”(Paste) 对话框。选择所需选项，然后单击“确定”(OK) 进行确认。

此外，也可通过按住 <Ctrl> 键的同时进行拖放操作，复制该 PLC 数据类型。

移动 PLC 数据类型

要移动 PLC 数据类型，请执行以下操作步骤：

1. 选择待移动的 PLC 数据类型。

2. 将 PLC 数据类型拖放到新的位置处。

说明

将 PLC 数据类型复制或移动到命名空间中

有关复制或移动 PLC 数据类型时命名空间的具体处理方式信息，请参见“复制或移动程序元

素的基础知识 (页 9149)”。 

12.6 删除 PLC 数据类型

要求

待删除的 PLC 数据类型未打开。

操作步骤   
要何删除 PLC 数据类型，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，打开“PLC 数据类型”文件夹。

2. 选择要删除的 PLC 数据类型。也可以在按住 <Ctrl> 键时依次单击 PLC 数据类型或按住 <Shift> 
键单击第一个和 后一个数据类型来选择多个 PLC 数据类型。

3. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。

声明 PLC 数据类型 (UDT) 
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说明

若删除 PLC 数据类型，则使用该数据类型的块会变得不一致。这些不一致在所使用的块中以

红色标识。要解决这些不一致问题，必须更新数据块。

参见

更新块接口 (页 9290)
更新数据块 (页 9299)
PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识 (页 302)

12.7 PLC 数据类型重新编号

出于性能原因，PLC 数据类型是在内部用编号处理的。如果出现编号冲突，将会自动解决。

但对于受专有技术保护的块所使用的 PLC 数据类型，就不支持此功能。如果在更改 PLC 数据

类型的编号时提示输入专有技术保护块密码，那么在更改后必须对该块进行重新编译。可以

通过为 PLC 数据类型设置单独的编号机制来绕过这一步。使用大于 5000 的编号。

操作步骤

要更改 PLC 数据类型的默认编号，请按以下步骤操作：

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中打开项目库。

2. 将可编译的 PLC 数据类型拖放到“类型”(Types) 文件夹。
将打开“添加类型”(Add type) 对话框。

3. 输入新类型的属性。

4. 单击“确定”(OK) 进行确认。

5. 右键单击项目库中的 PLC 数据类型，然后从快捷菜单中选择“编辑类型”(Edit type) 命令。

6. 单击“确定”(OK)，确认实例的选择。
此时，扩展名“in test”将添加到该 PLC 数据类型的名称中。

7. 右键单击 PLC 数据类型并从快捷菜单中选择“属性”(Properties) 命令。

8. 在区域导航中选择“常规”(General) 组。
现在可以编辑 PLC 数据类型的编号。

9. 更改 PLC 数据类型的编号。

10.单击“确定”(OK) 进行确认。

11.右键单击项目库中的 PLC 数据类型，然后从快捷菜单中选择“发布版本”(Release version) 命令。
PLC 数据类型就有了一个新编号。即使 PLC 数据类型的类型被撤销，分配的编号也会保留。
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12.8 编程 PLC 数据类型的结构

12.8.1 声明基本数据类型的变量

要求  
PLC 数据类型打开。 

步骤

要声明变量，请按以下步骤操作：

1. 在“名称”列中输入变量名称。

2. 在“数据类型”列中输入所需的数据类型。 输入时系统将提供自动完成功能。 
3. 可选： 更改在其它列中显示的变量的属性。

4. 对要声明的所有变量重复步骤 1 至 3。

参见

编辑 PLC 数据类型的声明表 (页 9397)

12.8.2 声明 ARRAY 数据类型的变量

要求     
PLC 数据类型打开。 

操作步骤

要声明一个 ARRAY 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在“名称”(Name) 列中，输入变量的名称。

2. 在“数据类型”列中输入“Array”数据类型。在此步骤中，系统将提供自动完成功能。
将打开“数组”对话框。

3. 在“数据类型”文本框中，指定数组元素的数据类型。
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4. 在“ARRAY 限值”(ARRAY limits) 输入字段中，指定各维度的上限和下限值。
一维 ARRAY 的示例：
[0..3]
三维 ARRAY 的示例：
[0..3, 0..15, 0..33]

5. 确认输入。

6. 可选：更改在其它列中显示的变量的属性。

这时变量已创建完成，但保持折叠状态。要展开 ARRAY，请单击变量前的三角形标记。请注

意，为了清楚起见，不能展开包含超过 10000 个元素的 ARRAY。

输入 ARRAY 元素的默认值

要为 ARRAY 中各元素预分配默认值，请按以下步骤操作：

1. 单击 ARRAY 数据类型变量前的三角形符号。
该 ARRAY 随即打开，且各 ARRAY 元素在单独的行中显示。 

2. 在“默认值”(Default value) 列中，输入所需的值。

为 ARRAY 添加注释

要为整个 ARRAY 添加注释，可在 ARRAY 声明的 上面一行中输入注释信息。该注释信息将

用作所有低层级 ARRAY 元素的预设注释。 
要为 ARRAY 的各元素指定具体的注释信息，请按以下步骤操作：

1. 单击 ARRAY 数据类型变量前的三角形符号。
该 ARRAY 随即打开，且各 ARRAY 元素在单独的行中显示。 

2. 在“注释”(Comment) 列中，输入指定值。

在扩展模式下显示 ARRAY
在“扩展模式”下，所有 ARRAY 默认展开显示。

要启用扩展模式，请按下列步骤操作：

1. 单击工具栏中的“扩展模式”(Expanded mode) 按钮。
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说明

“扩展模式”显示的限制

根据计算机上可用的 RAM 大小，扩展模式下的 大限值为：

• RAM < 8 GB： 多可显示 10000 行。

• RAM >= 8 GB： 多可显示 40000 行。

参见

PLC 数据类型声明表的结构 (页 9383)
ARRAY (页 312)
使用自动完成 (页 9114)

12.8.3 声明 STRUCT 数据类型的变量 

要求   
PLC 数据类型打开。 

步骤

要声明 STRUCT 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在“名称”列中输入变量名称。

2. 在“数据类型”列中输入“Struct”。 输入时系统将提供自动完成功能。
在新变量后将插入空的缩进行。

3. 在第一个空行中插入第一个结构元素。
在该元素后会再插入一个空行。

4. 选择结构元素的数据类型。

5. 可选： 更改其它列中显示的结构元素属性。

6. 对所有其它结构元素重复步骤 3 至 5。
不必显式完成该结构。 结构会以输入的 后一个元素结束。

7. 要在结构后插入新变量，请在结构结尾后留一个空行，然后在第二个空行中启动新变量。

结果

创建数据类型 STRUCT 的变量。

声明 PLC 数据类型 (UDT) 
12.8 编程 PLC 数据类型的结构

对 PLC 进行编程

9392 编程和操作手册, 11/2022



参见

有关 STRUCT 的基本信息 (页 306)
PLC 数据类型声明表的结构 (页 9383)
使用自动完成 (页 9114)

12.8.4 声明基于不同 PLC 数据类型的变量

要求   
• 全局数据块已打开。 
• PLC 数据类型在当前 CPU 中进行声明。

操作步骤

要声明基于不同 PLC 数据类型的变量，请按以下步骤操作：

1. 在“名称”(Name) 列中，输入变量的名称。

2. 在“数据类型”列中输入 PLC 数据类型。在输入过程中，系统将提供自动完成功能。
创建该变量。

3. 可选：更改表格其它列中所显示变量的属性。
如果在声明 PLC 数据类型过程中已为 PLC 数据类型中的变量定义了默认值或注释，则这些默
认值或注释将灰显。在此，可更改这些值。 
更改后的值将显示为黑色，且仅应用于特定的使用点。

说明

如果要更新或删除数据块中正使用的 PLC 数据类型，则将导致数据块不一致。要消除这种不

一致性，必须重新编译程序。

参见

PLC 数据类型声明表的结构 (页 9383)
使用自动完成 (页 9114)
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12.9 编辑 PLC 数据类型的变量属性

12.9.1 PLC 数据类型的变量属性

属性   
下表概述了 PLC 数据类型变量的属性：

组 属性 说明

常规 名称 变量名称。

数据类型 变量的数据类型。

默认值 更高级别代码块接口中或 PLC 数据类型中变量的默

认值。 
“默认值”(Default value) 列中包含的值，只能在更高

级别的代码块或 PLC 数据类型中更改。这些值仅显

示在数据块中。 
起始值 不适用于 PLC 数据类型

注释 变量注释。

属性 保持性 不适用于 PLC 数据类型
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组 属性 说明

用户自定义属

性

CFC_Visible 可见性

指出参数是否在 CFC 中显示。

CFC_Configurable 可组态

指出参数是否可在 CFC 中组态。

CFC_ForTest 用于测试

指出是否将参数注册为用于 CFC 测试模式。

CFC_Interconnectab
le

互连性

指出参数在 CFC 中是否可互连。

CFC_EnableTagRead
back

启用变量回读

指示参数是否与 CFC 中的“回读表”功能相关。

CFC_EnumerationTe
xts

枚举文本

该属性仅在内部使用。

CFC_EngineeringUni
t

工程组态单元

为 CFC 中的单元分配一个参数。

CFC_LowLimit 下限

定义 CFC 中参数的下限。

CFC_HighLimit 上限

定义 CFC 中参数的上限。

参见

更改 PLC 数据类型的变量属性 (页 9395)
PLC 数据类型声明表的结构 (页 9383)

12.9.2 更改 PLC 数据类型的变量属性

在声明表中编辑常规属性   
要编辑一个或多个变量的常规属性，请按以下步骤操作：

1. 打开 PLC 数据类型。

2. 更改列中的条目。
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在属性窗口中编辑具体属性

要编辑某个变量的具体属性，请按以下步骤操作：

1. 选择表中的变量。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”命令。
变量的属性显示在巡视窗口的“常规”和“属性”区域中。

3. 在区域导航中选择所需的区域。

4. 更改文本框中的条目。

参见

更新块接口 (页 9290)
更新数据块 (页 9299)

12.9.3 编辑 PLC 数据类型中的多语言注释信息 (S7-1500)
用户可将 PLC 数据类型中的注释信息翻译为所有项目语言，这些项目语言在项目的语言设置

中已激活。有关激活项目语言的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。
请注意，即使翻译后，文本的长度也不得超过 32767 个 Unicode 字符。

要求

• 已经激活多个项目语言。 
• PLC 数据类型打开，且包含至少一条注释信息。

• 该数据类型未设置为专有技术保护。

操作步骤

要将某条注释信息编辑为所有项目语言，请按以下步骤操作：

1. 单击待编辑译文的注释信息。
如果要同时编辑多条注释信息的译文，则可选择所有所需的注释信息。

2. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 打开“文本”(Texts) 选项卡。
在“文本”(Texts) 选项卡中，将以当前激活的项目语言显示所选注释信息。如果该语言可用，
则显示该注释的翻译文本。

4. 用户可在“文本”(Texts) 选项卡的表格中直接编辑翻译文本。

5. 要使用外部编辑器编辑翻译文本，可使用“导出/导入项目文本”(Export/Import project texts) 
按钮，将所显示的文本信息导出为 OOXML 格式。
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说明

在全局“项目文本”(Project texts) 表中，编辑所有项目文本信息

也可在全局“项目文本”(Project texts) 表格中，编辑各项目语言的翻译文本。该表格位于项

目树下的“语言和资源 > 项目文本”(Languages & Resources > Project texts) 中。其中包含整

个项目中所有可翻译的文本信息。

有关文本翻译的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

12.10 编辑 PLC 数据类型的声明表

12.10.1 插入表格行

步骤  
请按以下步骤操作，在所选行上面插入一行： 
1. 选择要在其上插入新行的行。

2. 在表格的工具栏上，单击“插入行”按钮。

结果

将在所选行上方插入一个新行。 

12.10.2 插入表格行

步骤  
要在所选行下面插入一行，请按以下步骤操作：

1. 选择要在其下插入新行的行。

2. 单击表工具栏上的“添加行”按钮。
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结果

将在选定行的下方插入一个新的空行。

12.10.3 删除变量

操作步骤   
要删除变量，请按以下步骤操作：

1. 选择待删除变量所在行。也可以在按住 <Ctrl> 键时依次单击行，或者按住 <Shift> 键单击第
一行和 后一行来选择多行。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。

参见

更新块接口 (页 9290)
更新数据块 (页 9299)

12.10.4 自动填充连续单元格

可以将一个或多个表格单元格的内容装载到下面的单元格，将自动连续填充单元格。 
如果自动填充“名称”列中的单元格，将在每个名称后面附加一个连续的编号。 例如，

“Motor”将变为“Motor_1”。
可以将单个或多个单元格以及整行定义为源区域。

如果所打开表格中的行数少于要填充的行数，则必需首先插入所缺少的空行。 

要求

• 表格已打开。

• 有足够的声明行。
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步骤  
要自动填充连续单元格，请按以下步骤操作：

1. 选择要装载的单元格。

2. 单击该单元格右下角的“填充”符号。
鼠标指针将变为十字形。

3. 按住鼠标按键并向下拖动鼠标指针扫过要自动填充的单元格。

4. 释放鼠标按键。
单元格自动填充。 

5. 如果在待自动填充的单元格中已经存在有条目，则将显示一个对话框。 在该对话框中，可以
指出是否要覆盖现有的条目，还是为新变量插入新行。

12.10.5 显示和隐藏表列

可根据需要显示或隐藏表中的列。

步骤     
要显示或隐藏表格的列，请按以下步骤操作：

1. 单击列标题。

2. 在快捷菜单中，选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令。
显示可以选择的列。

3. 要显示列，选中该列的复选框。

4. 要隐藏列，清除选中该列的复选框。

5. 要隐藏或显示多个列，请单击“更多”(More) 并激活或禁用“显示/隐藏”(Show/Hide) 对话框
中相应列的复选框。
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创建 LAD 程序 13
13.1 有关 LAD 的基本信息

13.1.1 LAD 编程语言

梯形逻辑 (LAD) 编程语言概述       
LAD 是一种图形编程语言。 它采用基于电路图的表示法。 
程序以一个或多个程序段表示。 程序段在梯级源位置的左侧包含一个电源线。 二进制信号

以触点的形式排列在梯级上。 在梯级上元素的顺序排列构成串联，在并行分支上的排列构

成并联。 复杂函数用函数块表示。 

LAD 程序段示例

下图显示了一个具有两个常开触点、一个常闭触点和一个线圈的 LAD 程序段：

13.1.2 LAD 元素概述

LAD 元素

LAD 程序由可在程序段电源线上串联或并联的各个元素组成。 必须给多数程序元素提供变

量。 
至少有一个梯级从电源线引出。 程序段编程从梯级左边缘开始。 可以通过使用多个梯级和

分支来延伸电源线。 
例如，下图所示为一个 LAD 程序段的元素：

对 PLC 进行编程
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1) 电源线

2) 梯级

3) 分支

4) 触点

5) 线圈

6) 函数框

电源线

每个 LAD 程序段都包含至少有一个梯级的电源线。 通过添加其它梯级可扩展程序段。 可以

使用分支在特定梯级中创建并联结构。

触点

可以使用触点创建或中断两个元素之间的载流连接。 电流从左向右传递。 可以使用触点查

询操作数的信号状态或值，并根据电流的结果对其进行控制。

在 LAD 程序中可以使用以下类型的触点：

• 常开触点：

如果指定二进制操作数的信号状态为“1”，则常开触点传送电流。

• 常闭触点： 
如果指定二进制操作数的信号状态为“0”，则常闭触点传送电流。

• 带附加功能的触点：

如果满足特定条件，则带附加功能的触点传送电流。 还可以使用这些触点执行附加功能，

例如 RLO 沿检测和比较。
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线圈

可以使用线圈控制二进制操作数。 线圈可根据逻辑运算结果的信号状态置位或复位二进制

操作数。

在 LAD 程序中可以使用以下类型的线圈：

• 标准线圈：

如果电流流经线圈，则标准线圈置位二进制操作数。 “线圈“指令是标准线圈的一个示例。

• 带附加功能的线圈：

这些线圈除了判断逻辑运算结果，还具有附加功能。 用于 RLO 沿检测和程序控制的线圈

是带附加功能的线圈的示例。 

函数框

函数框是具有复杂函数的 LAD 元素。 但空函数框除外。 可以使用空函数框作为占位符，在

其中可以选择所需的指令。

在 LAD 程序中可以使用以下类型的函数框：

• 无 EN/ENO 机制的函数框：

函数框根据其输入的信号状态执行。 无法查询处理过程中的错误状态。

• 具有 EN/ENO 机制的函数框：

只有使能输入“EN”的信号状态为“1”时才执行函数框。 如果正确处理了该函数框，则“ENO”
使能输出的信号状态为“1”。 如果处理期间出错，则复位“ENO”使能输出。

代码块的调用在程序段中也显示为具有 EN/ENO 机制的函数框。

参见

LAD 元素的使用规则 (页 9414)
EN/ENO 机制 (页 164)
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13.2 LAD 的设置

13.2.1 LAD 的设置概述

概述  
下表中列出了用户可进行的设置：

组 设置 说明

字体 字号 程序编辑器中的字体大小

视图 布局 “紧凑”或“宽幅”

更改操作数与其它对象（例如操作

数和触点）之间的垂直间距。重新

打开块时即可看到所做的更改。

操作数域 大宽度 在操作数域中可水平输入的 多字

符数。该设置重新计算程序段的布

局。

请注意，显示的文本框宽度可根据

形参的名字长度进行相应更改。

大高度 在操作数域中可垂直输入的 多字

符数。该设置重新计算程序段的布

局。

参见

更改设置 (页 9405)
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13.2.2 更改设置

步骤

要更改设置，请执行如下操作：

1. 在“选项”菜单中，选择“设置”命令。
将在工作区中显示“设置”窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”组。

3. 更改设置。

结果

可直接装载设置更改，无需显式保存。

参见

LAD 的设置概述 (页 9404)

13.3 使用程序段

13.3.1 使用程序段

功能

用户程序在块的程序段中创建。待编程的代码块中必须包含至少一个程序段。为获得更佳的

用户程序总览效果，还可以将您的程序划分为多个程序段。 
在 LAD 和 FBD 块中插入文本编程语言 SCL 和 STL 的程序段后，即可使用以这些编程语言编

写的指令。根据所使用的 CPU，可插入以下编程语言的程序段：

• S7-300/400：STL 程序段

• S7-1200：SCL 程序段 
• S7-1500：STL 和 SCL 程序段 
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程序编辑器始终根据当前所用语言调整程序段显示。即，在编程 SCL 程序段时，将显示相应

的 SCL 指令和 SCL 函数。

说明

在 SCL 程序段中，LAD 或 FBD 块内不能使用指令“Goto”。

块中不同网络语言的 EN/ENO 机制

在块中，可使用不同网络语言的 EN/ENO 机制。各种编程语言显示的错误状态有所不同： 
• SCL 使用“ENO”变量存储错误状态且可查询。但只能通过 SCL 才能直接访问该变量。 
• LAD/FBD/STL 语言无特定的“ENO”变量。但 STL 语言则可通过 BR 位读取相应的错误状态，

且 LAD/FBD 可通过 RET 线圈进行查询。 
以下规则适用于读取整个块中的错误状态： 
• 块中的 后一个程序段为 LAD/FBD 程序段：

如果未使用 RET 线圈，则系统默认的错误状态为“TRUE”。 
• 块中的 后一个程序段为 STL 程序段：

通过 BR 位确定错误状态。在 STL 程序段中，可在 BR 选项卡中编辑 BR 位。

• 块中的 后一个程序段为 SCL 程序段：

通过“ENO”变量确定块的错误状态。

参见

插入程序段 (页 9406)
插入程序段标题 (页 9411)
输入程序段注释 (页 9412)
浏览程序段 (页 9413)

13.3.2 插入程序段

在 LAD 或 FBD 块中，可插入同一编程语言的程序段，也可插入其它文本编程语言的程序段。

但需注意，并非所有 CPU 型号都支持所有文本编程语言。

要求

LAD 或 FBD 块已打开。
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插入 LAD 或 FBD 程序段

要插入新程序段，请按以下步骤操作：

1. 选择要在其后插入新程序段的程序段。

2. 在快捷菜单中选择“插入程序段”命令。

插入 STL 或 SCL 程序段

要插入新的程序段，请按以下步骤操作：

1. 选择要在其后插入新程序段的程序段。

2. 在快捷菜单中，选择命令“插入 STL 程序段”(Insert STL network) 或“插入 SCL 程序段” (Insert 
SCL network)。

结果

在该块中，插入一个相应编程语言的新空程序段。 

参见

使用程序段 (页 9405)
选择程序段 (页 9407)
复制和粘贴程序段 (页 9408)
删除程序段 (页 9409)
展开和折叠程序段 (页 9410)
插入程序段标题 (页 9411)
输入程序段注释 (页 9412)
浏览程序段 (页 9413)

13.3.3 选择程序段

要求

有一个可用的程序段。
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选择一个程序段

要选择一个程序段，请执行如下操作：

1. 单击要选择的程序段的标题栏。

选择多个程序段

执行以下步骤，选择多个单独的程序段：

1. 按住 <Ctrl> 键。

2. 单击要选择的所有程序段。

要选择多个连续的程序段，请执行如下操作：

1. 按住 <Shift> 键。

2. 单击要选择的第一个程序段。

3. 单击要选择的 后一个程序段。
将选中第一个和 后一个程序段以及它们之间所有的程序段。 

参见

使用程序段 (页 9405)
插入程序段 (页 9406)
复制和粘贴程序段 (页 9408)
删除程序段 (页 9409)
展开和折叠程序段 (页 9410)
插入程序段标题 (页 9411)
输入程序段注释 (页 9412)
浏览程序段 (页 9413)

13.3.4 复制和粘贴程序段

复制的程序段可粘贴在同一个块或其它块中。 在 LAD 或 FBD 中创建的程序段也可以插入到

相应其它编程语言的块中。

要求     
有一个可用的程序段。
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步骤

要复制和粘贴程序段，请执行如下操作：

1. 选择要复制的一个或多个程序段。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
3. 在被复制的程序段中，选择要在其后粘贴的程序段。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

参见

使用程序段 (页 9405)
插入程序段 (页 9406)
选择程序段 (页 9407)
删除程序段 (页 9409)
展开和折叠程序段 (页 9410)
插入程序段标题 (页 9411)
输入程序段注释 (页 9412)
浏览程序段 (页 9413)

13.3.5 删除程序段

要求

有一个可用的程序段。

步骤

要删除程序段，请按以下步骤操作：

1. 选择要删除的程序段。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

参见

使用程序段 (页 9405)
插入程序段 (页 9406)
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选择程序段 (页 9407)
复制和粘贴程序段 (页 9408)
展开和折叠程序段 (页 9410)
插入程序段标题 (页 9411)
输入程序段注释 (页 9412)
浏览程序段 (页 9413)

13.3.6 展开和折叠程序段

要求  
有一个可用的程序段。

打开和关闭程序段

要打开程序段，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题栏中的右箭头。

要关闭程序段，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题栏中的向下箭头。

打开和关闭所有程序段

要打开和关闭所有程序段，请执行如下操作：

1. 在工具栏中，单击“打开所有程序段”或“关闭所有程序段”。

参见

使用程序段 (页 9405)
插入程序段 (页 9406)
选择程序段 (页 9407)
复制和粘贴程序段 (页 9408)
删除程序段 (页 9409)
插入程序段标题 (页 9411)
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输入程序段注释 (页 9412)
浏览程序段 (页 9413)

13.3.7 插入程序段标题

程序段标题是程序段的标头。 程序段标题的长度被限制为一行。 可用手动输入标题，也可

以自动设置。 自动设置时，可以为各个程序段分别执行此操作，也可以通过设置指定程序

段标题始终自动设置。 
要自动插入程序段标题，必须对程序段中以下某个指令中的操作数的注释进行评估：

• 赋值

• 置位输出

• 复位输出

使用程序段中首先列出的指令。

满足以下条件时，仅自动插入程序段标题：

• 程序段尚没有标题。

• 用于注释的指令操作数具有注释。

说明

自动插入程序段标题时，请注意以下限制：

• 如果稍后更改操作数的注释，则不改写程序段标题。

• 如果更改指令的操作数，则不改写程序段标题。

• 程序段标题仅由上面列出的写指令进行设置。

• 如果操作数的数据类型为数组，将使用数组的注释而不是数组元素的注释。

• 不考虑各个操作数的注释。

手动输入程序段标题

要输入程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 单击程序段的标题栏。

2. 输入程序段标题。
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自动设置程序段标题

要指定始终自动设置程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”(PLC programming) 组。

3. 选择“附加设置”(Additional settings) 组中的“自动设置程序段标题”(Set network title 
automaticall) 复选框。
如果满足上面列出的条件，此后将自动设置程序段标题。

要自动设置各个程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 右键单击程序段标题栏中的“程序段 <程序段编号>”(Network <Number of the network>)。
2. 在快捷菜单中选择“自动设置程序段标题”(Set network title automatically) 命令。

如果满足上面列出的条件，将根据操作数的注释设置所选程序段的标题。

参见

使用程序段 (页 9405)
插入程序段 (页 9406)
选择程序段 (页 9407)
复制和粘贴程序段 (页 9408)
删除程序段 (页 9409)
展开和折叠程序段 (页 9410)
输入程序段注释 (页 9412)
浏览程序段 (页 9413)

13.3.8 输入程序段注释

可以使用程序段注释，对有关单个程序段的程序内容进行注释。 例如，可以指出程序段的

函数或提醒用户注意某些特性。 

要求  
有一个可用的程序段。
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步骤

要输入程序段注释，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题前的右箭头。

2. 如果注释区域不可见，请单击工具栏中的“启用/禁用程序段注释”。
将显示注释区域。

3. 在注释区域中单击“注释”。
“注释”文本行将被选中。

4. 输入程序段注释。

参见

使用程序段 (页 9405)
插入程序段 (页 9406)
选择程序段 (页 9407)
复制和粘贴程序段 (页 9408)
删除程序段 (页 9409)
展开和折叠程序段 (页 9410)
插入程序段标题 (页 9411)
浏览程序段 (页 9413)

13.3.9 浏览程序段

可以直接浏览到块中的特定位置。

步骤 
要浏览到块中的具体位置，请按以下步骤操作：

1. 右键单击编程窗口的代码区域。

2. 在快捷菜单中选择“转到 > 程序段/行”(Go to > Network/line) 命令。
将打开“转到”(Go to) 对话框。

3. 选择要浏览的程序段。

4. 选择要浏览到程序段某行的行数。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。
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结果

若可能，将显示相关的行。 若寻找的程序段或行不存在，则显示当前 后的程序段或所查

找程序段中当前的 后一行。 

参见

使用程序段 (页 9405)
插入程序段 (页 9406)
选择程序段 (页 9407)
复制和粘贴程序段 (页 9408)
删除程序段 (页 9409)
展开和折叠程序段 (页 9410)
插入程序段标题 (页 9411)
输入程序段注释 (页 9412)

13.4 插入 LAD 元素

13.4.1 LAD 元素的使用规则

规则   
插入 LAD 元素时请注意下列规则：

• 每个 LAD 程序段都必须使用线圈或程序框来终止。但是，不可使用下列 LAD 元素来终止

程序段：

– 比较框

– 用于 RLO 上升/下降沿检测的指令

• 用于函数框连接的分支起点必须始终为电源线。逻辑运算或其它函数框可出现在函数框

前面的分支中。

• 只能将触点插入具有前导逻辑运算的并行分支中。但用于将逻辑运算 (-|NOT|-) 结果取反

的触点例外。用于将逻辑运算结果取反的触点以及线圈和函数框可用在并行分支中，前

提是它们要直接来源于电源线。
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• 不能将常数（例如 TRUE 或 FALSE）分配给常开触点或常闭触点。相反，请使用 BOOL 数
据类型的操作数。

• 每个程序段中只能插入一个跳转指令。

• 每个程序段中只能插入一个跳转标签。

• 包含上升沿或下降沿检测的指令不能直接安排在梯级的左侧，因为它们需要事先进行逻

辑运算。

S7-1200/1500 CPU 的放置规则

下表显示的是只能位于程序段结尾的指令：

指令 需要前导逻辑运算

助记符 名称

SET_BF 置位位域 不可以

RESET_BF 复位位域 不可以

JMP 若 RLO = 1 则跳转 不可以

JMPN 若 RLO = 0 则跳转 可以

JMP_LIST 定义跳转列表 不可以

SWITCH 跳转分支指令 不可以

RET 返回 不可以

S7-300/400 CPU 的放置规则

下表显示的是只能位于程序段结尾的指令：

指令 需要前导逻辑运算

助记符 名称

S 置位输出 可以

R 复位输出 可以

SP 启动脉冲定时器 可以

SE 启动扩展脉冲定时器 可以

SD 启动接通延时定时器 可以

SS 启动保持型接通延时定时器 可以

SF 启动关断延时定时器 可以

SC 设置计数器值 可以
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指令 需要前导逻辑运算

助记符 名称

CU 加计数 可以

CD 减计数 可以

JMP 若 RLO = 1 则跳转 不可以

JMPN 若 RLO = 0 则跳转 可以

RET 返回 不可以

OPN 打开全局数据块 不可以

OPNI 打开背景数据块 不可以

CALL 调用块 不可以

SAVE 将 RLO 保存到 BR 位 不可以

MCRA 启用 MCR 区域 不可以

MCRD 禁用 MCR 区域 不可以

MCR< 打开 MCR 区域 不可以

MCR> 关闭 MCR 区域 不可以

说明

在 S7-300/400 CPU 中，通过二进制输入调用各个块

有关使用二进制输入调用块时遇到的各种问题，请参见以下常见问题与解答：

FAQ 13988019：在 FBD 中使用二进制输入调用嵌套的 FB/FC 调用时，应注意哪些事项？ 
(页 9417)

参见

LAD 元素概述 (页 9401)
FAQ 13988019 (https://support.industry.siemens.com/cs/de/de/view/13988019)
EN/ENO 机制 (页 164)
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13.4.2 LAD 中禁止的互连

能流从右到左

不能创建可能导致反向能流的分支。

短路

不能创建可能导致短路的分支。

逻辑运算

下列规则适用于逻辑运算：

• 前导逻辑运算中只能使用布尔输入。

• 只有第一个布尔输出还可与一个逻辑运算组合。

• 每个程序段仅允许有一条完整的逻辑路径。 可链接未连接的路径。

参见

LAD 元素的使用规则 (页 9414)
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13.4.3 使用“指令”任务卡插入 LAD 元素

要求

有一个可用的程序段。

步骤

要使用“指令”任务卡将 LAD 元素插入程序段，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

2. 浏览到要插入的 LAD 元素。

3. 通过拖放操作将元素移动到程序段中的所需位置。
如果元素是内部系统函数块 (FB)，则将打开“调用选项”(Call options) 对话框。在此对话框中，
可以确定将所插入元素的值保存为单实例、多重实例或参数实例。如果选择“单实例”，则
新创建的背景数据块将位于项目树中“程序资源”(Program resources) 文件夹内的“程序块 > 
系统块”(Program blocks > System blocks) 下。而“多重实例”则位于块接口的“静态”(Static) 
区域，参数实例位于“InOut”区域内. 

或者：

1. 在程序段中选择要插入元素的位置。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

3. 双击要插入的元素。
如果元素是内部系统函数块 (FB)，则将打开“调用选项”(Call options) 对话框。在此对话框中，
可以确定将所插入元素的值保存为单实例、多重实例或参数实例。如果选择“单实例”，则
新创建的背景数据块将位于项目树中“程序资源”(Program resources) 文件夹内的“程序块 > 
系统块”(Program blocks > System blocks) 下。而“多重实例”则位于块接口的“静态”(Static) 
区域，参数实例位于“InOut”区域内. 

结果

所选的 LAD 元素与参数的占位符一同被插入。 

参见

单个背景 (页 72)
多重背景 (页 74)
参数实例 (页 77)
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13.4.4 使用空功能框插入 LAD 元素

要求

有一个可用的程序段。

步骤

要使用空功能框将 LAD 元素插入程序段，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

2. 在“基本指令”选项卡中，浏览至“常规 >空功能框”。

3. 通过拖放操作将“空功能框”元素移动到程序段中的所需位置。

4. 将光标放在空功能框右上角的三角形图标上，
将显示一个下拉列表。

5. 从该下拉列表中选择所需的 LAD 元素。
若元素是内部系统函数块 (FB)，则将打开“调用选项”对话框。在此对话框中，可以确定将
所插入元素的值保存为单实例、多重实例或参数实例。如果选择“单实例”，则新创建的背
景数据块将位于项目树中“程序资源”(Program resources) 文件夹内的“程序块 > 系统
块”(Program blocks > System blocks) 下。而“多重实例”则位于块接口的“静态”(Static) 区
域，参数实例位于“InOut”区域内. 

结果

该空功能框变为相应的 LAD 元素。插入了参数的占位符。

参见

单个背景 (页 72)
多重背景 (页 74)
参数实例 (页 77)
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13.4.5 选择 LAD 元素的数据类型

13.4.5.1 选择数据类型

简介

有些指令可使用几种不同的数据类型。 如果在程序中使用这些指令之一，需要在程序的指

定点为指令指定有效的数据类型。 对于某些指令，需要分别选择输入和输出的数据类型。 

说明

使能输入 EN 和使能输出 ENO 上变量的有效数据类型 (BOOL) 由系统预定义，无法更改。 

对某个指令有效的数据类型在该指令的下拉列表中列出。 可从下拉列表中选择相应条目来

指定指令的数据类型。 如果操作数的数据类型与指令的数据类型不同，且无法隐式转换，则

操作数将显示为红色，并显示相应的错误消息。 

算术指令的数据类型选择

某些算术指令允许对应于操作数的数据类型自动设置数据类型。 在数据类型选择下拉列表

中，除了实际的数据类型之外，这些指令还具有条目“自动”。 如果选择了该条目并分配

第一个操作数，那么操作数的数据类型将被选作指令的数据类型。 下拉列表中的条目变为

“自动（<数据类型>）”，如“自动（实数）”。 如果分配了额外的操作数，那么指令自

动设置的数据类型将根据以下条件进行调节：

• 提供具有相同数据类型的变量的所有其它操作数： 
指令的数据类型不改变。

• 提供具有变量的所有其它操作数，其中变量的数据类型小于指令的数据类型： 
指令的数据类型不改变。 对于具有更小数据类型的操作数，必要时需进行隐式转换。

• 提供具有变量的其它操作数，其中变量的数据类型大于指令的数据类型：

指令的数据类型变为更大的数据类型。 必要时对源自指令新设置的数据类型的操作数执

行隐式转换。

对操作数数据类型的每次更改都会导致指令数据类型的更改。 因此，其它操作数也可以进

行隐式转换。 执行了隐式转换的操作数标记有灰色方块。

说明

另请遵循有关设备数据类型转换的信息，尤其是 IEC 检查的注意事项。 
另请参见：数据类型转换 (页 571)
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参见

定义指令的数据类型 (页 9421)

13.4.5.2 定义指令的数据类型

简介

有些指令可使用几种不同的数据类型。 向程序中插入这些指令时，必须在程序的实际点处

为这些指令指定数据类型。 

通过下拉列表指定数据类型

要通过下拉列表定义指令的数据类型，请按以下步骤操作：

1. 通过拖放操作在程序中要求的位置插入指令。
在已插入指令的下拉列表中 会显示条目“???”（未定义）。

2. 单击下拉列表上方的三角形。
下拉列表将打开，并显示对于该指令有效的数据类型。

3. 从下拉列表中选择一个数据类型。
将显示所选的数据类型。

4. 如果指令有两个下拉列表，则在左下拉列表中选择指令输入的数据类型，在右下拉列表中选
择指令输出的数据类型。

通过分配变量指定数据类型

要通过分配变量来定义指令的数据类型，请按以下步骤操作：

1. 通过拖放操作在程序中要求的位置插入指令。
在已插入指令的下拉列表中 会显示条目“???”（未定义）。

2. 在输入或输出上，指定有效变量，以便将其数据类型作为指令的数据类型。
变量的数据类型将显示在下拉列表中。

3. 若要为指令输入与输出定义数据类型，需在输入和输出位置输入有效的变量。 在输入上指定
的变量确定指令输入的数据类型，在输出上指定的变量确定指令输出的数据类型。

自动指定算术指令的数据类型

若要自动指定算术指令的数据类型，请按以下步骤操作：

1. 通过拖放操作在程序中要求的位置插入算术指令。
在已插入指令的下拉列表中 会显示条目“???”（未定义）。

2. 从下拉列表中选择“自动”条目。

3. 在输入或输出处输入有效变量。 
变量的数据类型作为指令的数据类型使用。 下拉列表中的条目变为“自动（<数据类型>）”。
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另请参见：选择数据类型 (页 9420)

参见

选择数据类型 (页 9420)

13.4.6 在 LAD 中使用收藏夹

13.4.6.1 将 LAD 元素添加到收藏夹

要求  
• 块已经打开。

• 已为“指令”任务卡设置了多窗格模式，或者在编辑器中显示有“收藏夹”。

步骤

要将 SCL 指令添加到“收藏夹”，请执行如下操作：

1. 打开“指令”任务卡。

2. 将“基本指令”窗格 大化。

3. 在“基本指令”面板中，查找要添加到收藏夹的指令。

4. 将该指令拖放到“收藏夹”面板中或者程序编辑器中的“收藏夹”区域中。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。

参见

从收藏夹中删除 LAD 元素 (页 9423)
程序编辑器概述 (页 9089)
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13.4.6.2 使用收藏夹插入 LAD 元素

要求  
• 块已经打开。

• 收藏夹可用。

步骤

要使用“收藏夹”将指令插入程序，请执行如下操作：

1. 将待插入的指令从收藏夹中拖放到指定位置。

或者：

1. 在要插入指令的程序中选择插入位置。

2. 在“收藏夹”中，单击待插入的指令。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。

参见

从收藏夹中删除 LAD 元素 (页 9423)
程序编辑器概述 (页 9089)

13.4.6.3 从收藏夹中删除 LAD 元素

要求

代码块已打开。 

步骤

要从“收藏夹”删除指令，请执行如下操作：

1. 右键单击待删除的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“删除指令”命令。
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说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。

参见

将 LAD 元素添加到收藏夹 (页 9422)
使用收藏夹插入 LAD 元素 (页 9423)
程序编辑器概述 (页 9089)

13.4.7 在 LAD 中插入块调用

13.4.7.1 通过拖放操作插入块调用

可以从项目树中通过拖放操作，插入当前的函数 (FC) 调用和函数块 (FB) 调用。如果从其它

函数块中调用函数块，则可以将其调用为单实例、多重实例或参数实例。 
另请参见“实例的基本知识 (页 71)”

要求       
• 有一个可用的程序段。

• 要被调用的块可用。

插入函数 (FC) 的调用

要使用拖放操作在程序段中插入函数 (FC) 的调用，请按以下步骤操作：

1. 将函数从项目树中拖动到期望的程序段中。
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插入一个函数块调用 (FB)
要插入函数块 (FB) 调用，请按以下步骤操作：

1. 将函数块从项目树中拖动到期望的程序段中。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

2. 在此对话框中，可输入要将该块调用为单实例、多重实例或参数实例。

– 如果单击“单实例”按钮，则必须在“名称”文本框中输入要分配给函数块的数据块

名称。 
如果调用的块中包含监视，则可在“ProDiag 函数块”(ProDiag FB) 文本框中为监控函数

指定一个 ProDiag 函数块。

– 如果单击“多重实例”按钮，则必须在“接口中的名称”文本框中输入变量的名称；

即，曾在调用块的接口中输入作为静态变量的被调用函数块的名称。

– 单击“参数实例”按钮，可在“接口中的名称”(Name in the interface) 文本框中输入 
in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

3. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

函数或函数块及其参数都将一同插入。然后可以分配这些参数。 
另请参见“块调用时的参数传递 (页 91)” 

说明

如果调用函数块时指定的背景数据块不存在，则将创建该背景数据块。 

参见

在 LAD 中更新块调用 (页 9425)
更改背景类型 (页 9428)
单个背景 (页 72)
多重背景 (页 74)
块调用 (页 69)

13.4.7.2 在 LAD 中更新块调用

如果更改了被调用块的接口参数，则无法再正确执行该块调用。可通过更新块调用来避免此

类不一致的块调用。
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可通过以下几种方式更新块调用：

• 在程序编辑器中显式更新所有不一致的块调用。

将更新打开块中不一致的块调用。过程中将进行以下操作：

– 添加新参数。

– 如果已删除的参数没有连接，则会移除。

– 重命名的参数将获得新的参数名。

说明

如果更新所有不一致块调用，则可能导致参数输入错误，因此不能使用“更新块调用”

命令。此时，需对各个块调用进行单独更新。 

• 在程序编辑器中显式更新块调用。

将显示“接口更新”(Interface update) 对话框。在该对话框中，可以选择更改新接口操作

数的连接。随后将更新这个块的不一致调用。过程中将进行以下操作：

– 添加新参数。

– 如果已删除的参数没有连接，则会移除。

– 重命名的参数将获得新的参数名。

• 在编译期间隐式更新。

将更新程序中的所有块调用以及所用的 PLC 数据类型。请注意，当在下一个编译过程之

前调用函数 (FC) 时，必须为所有新的正式参数提供实际参数。

在程序编辑器中更新所有不一致的块调用

要在一个块中打开所有块调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开正在调用的块。

2. 单击工具栏中的“更新不一致的块调用”。

在程序编辑器中更新特定的块调用

要在程序编辑器中更新特定的块调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开正在调用的块。

2. 右键单击待更新的块调用。

3. 在快捷菜单中，选择“更新”命令。
将打开“接口更新”对话框。此对话框显示使用中的块接口与被调用块的已更改接口之间的
差别。
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4. 必要时，可更改操作数的连接。要实现此操作，用户有以下选择：

– 用户可以通过拖放操作或剪切/复制和粘贴操作将操作数从旧接口移至新接口。

– 可以删除操作数。

– 可以重命名操作数。

– 可以通过自动完成指定一个新的操作数。

5. 单击“确定”(OK) 更新块调用。如果要取消更新，请单击“取消”(Cancel)。

说明

请注意，只有先前未在编辑器中使用“更新不一致的块调用”(Update inconsistent block calls) 
命令更新所有块调用时，“更新块调用”(Update block call) 命令才可用。

在编译期间更新块调用

按如下操作在编译期间隐式更新所有块调用和使用的 PLC 数据类型：

1. 打开项目树。

2. 选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

3. 选择快捷菜单中的“编译 > 软件（重建所有块）”命令。

参见

通过拖放操作插入块调用 (页 9424)
更改背景类型 (页 9428)
块调用 (页 69)

13.4.7.3 更改块调用

可以更改块调用的被调用块。 但要记住，在从函数 (FC) 更改为函数块 (FB) 时，不会创建任

何新的背景数据块。 

步骤

要更改块调用的被调用块，请按以下步骤操作：

1. 单击块调用中被调用块的名称，然后按 <F2> 键。 或者双击被调用块的名称。
将会打开一个文本框，当前被调用块的名称被选中。

2. 输入要调用的块的名称，或者在自动填充功能中选择该块。

3. 如果要调用一个 FB，请创建一个新的背景数据块，必要时还可以将其指定为操作数。
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13.4.7.4 更改背景类型

实例类型

可通过以下两种方式调用函数块：

• 作为单实例

• 作为多重实例

• 作为参数实例

另请参见“实例的基本知识 (页 71)” 
定义的实例类型可随时修改。

要求       
用户程序中将包含调用块。

步骤

要更改函数块的实例类型，请按以下步骤操作：

1. 打开代码块并选择块调用。

2. 在快捷菜单中，选择“更改实例”(Change instance) 命令。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

3. 单击按钮“单实例”、“多重实例”或“参数实例”。

– 如果选择“单实例”实例类型，则输入将分配给函数块的数据块的名称。

– 如果选择“多重实例”作为实例类型，则在“接口中的名称”(Name in the interface) 
文本域中输入变量的名称，该名称将被调用的函数块作为调用块接口中的静态变量输

入。

– 如果选择“多重实例”作为实例类型，则在“接口中的名称”(Name in the interface) 
文本框中输入 in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。

说明

上一个实例不会自动删除。
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参见

通过拖放操作插入块调用 (页 9424)
在 LAD 中更新块调用 (页 9425)
实例 (页 71)
块调用 (页 69)

13.4.8 插入复杂 LAD 指令

13.4.8.1 使用“计算”指令 (S7-1200, S7-1500)

要求    
有一个可用的程序段。

步骤

要使用“计算”指令，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”任务卡。

2. 在“基本指令”窗格中，浏览至“数学函数 > CALCULATE”。
3. 通过拖放操作将元素移动到程序段中的所需位置。

对于带有占位符和问号的数据类型，将插入“计算”指令。

4. 输入计算的数据类型。

5. 输入计算的操作数。

说明

通过“计算”指令的输入来执行计算。 如果要使用常量，则也必须为其插入相应的输

入。 

6. 单击“编辑‘计算’指令”按钮，将使用正确的表达替代占位符。
并打开“编辑‘计算’指令”对话框。

7. 在“OUT:=”文本框中，输入所需的表达式。

说明

在“示例”区域中，列有可使用的有效表达式和可能指令的示例。 
例如要根据勾股定理确定一个值，可以输入“OUT := SQRT (SQR (IN1) + SQR (IN2))”。

8. 单击“确定”，确认输入。
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13.4.9 使用任意格式的注释

13.4.9.1 有关在 LAD 中使用自由格式的注释的基本信息

简介  
使用自由格式的注释可在图形编程语言的源代码中添加注释，其与文本语言的行注释类似。

自由格式的注释可用于以下元素：

• 功能框

• 线圈

注释掉程序代码

要在 LAD 和 FBD 编程语言中取消激活单个指令或整段程序，则需设置一个位与指令并行或

与该指令块进行串联。在 STL 和 SCL 语言中，注释掉代码的过程与 LAD 和 FBD 中的不同。

有关所有编程语言中注释掉程序代码的示例，请访问西门子工业在线支持网站中的以下 FAQ 
ID：109482004 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109482004/en)

参见

插入任意格式的注释 (页 9430)
编辑任意格式的注释 (页 9431)
删除自由格式的注释 (页 9432)

13.4.9.2 插入任意格式的注释

要求

有一个包含指令的程序段。

步骤  
要在指令上插入任意注释，请按以下步骤操作：

1. 必要时，激活工具栏中的“显示/隐藏任意格式注释”(Free-form comments on/off) 按钮。

2. 右键单击要插入无格式注释的指令。
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3. 在快捷菜单中，选择“插入注释”(Insert comment) 命令。
将打开一个含有标准注释的注释框。 这样，注释框将通过一个箭头连接到相应的指令。

4. 在注释框中输入相应的注释内容。

参见

有关在 LAD 中使用自由格式的注释的基本信息 (页 9430)
编辑任意格式的注释 (页 9431)
删除自由格式的注释 (页 9432)

13.4.9.3 编辑任意格式的注释

简介  
可以如下所述编辑任意格式的注释：

• 更改注释文本

• 更改注释框的位置或大小

• 将注释附加到其它元素

• 显示和隐藏无格式的注释

更改注释文本

要更改任意格式注释的文本，请按以下步骤操作：

1. 在注释框中单击。

2. 输入所需的文本。

更改注释框的位置

要更改注释框的位置，请按下列步骤操作：

1. 左键单击注释框，并按住鼠标按键。

2. 将注释框拖到所需位置。

更改注释框的大小

要更改注释框的大小，请按下列步骤操作：

1. 在注释框中单击。

2. 拖动注释框右下角的移动滑块直至注释框达到所需的大小。
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将注释附加到其它元素

要将无格式的注释附加到其它元素，请按以下步骤操作：

1. 左键单击链接注释框和指令的箭头的尖端，并按住鼠标按键。

2. 将箭头拖动到要附加该注释的元素。 可能的插入点以绿色正方形标记。

3. 释放鼠标按键。

显示和隐藏无格式的注释

要显示或隐藏任意格式的注释，请按以下步骤操作：

1. 单击工具栏中的“显示/隐藏任意格式注释”按钮。

参见

有关在 LAD 中使用自由格式的注释的基本信息 (页 9430)
插入任意格式的注释 (页 9430)
删除自由格式的注释 (页 9432)

13.4.9.4 删除自由格式的注释

步骤 
要删除自由格式的注释，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要删除的自由格式的注释。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

参见

有关在 LAD 中使用自由格式的注释的基本信息 (页 9430)
插入任意格式的注释 (页 9430)
编辑任意格式的注释 (页 9431)
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13.5 编辑 LAD 元素

13.5.1 选择 LAD 元素

可以选择程序段中的几个元素或者所有的元素。

要求  
提供 LAD 元素

选择几个 LAD 元素

要选择几个 LAD 元素，请按以下步骤操作：

1. 按住 <Ctrl> 键。

2. 单击要选择的所有 LAD 元素。

3. 现在释放 <Ctrl> 键。

选择程序段中的所有 LAD 元素。

要选择程序段中的所有 LAD 元素，请按以下步骤操作：

1. 转至想要选择其元素的程序段。

2. 选择“编辑”(Edit) 菜单中的“全选”(Select all) 命令或按 <Ctrl A>。

参见

复制 LAD 元素 (页 9434)
剪切 LAD 元素 (页 9434)
从剪切板粘贴 LAD 元素 (页 9435)
替换 LAD 元素 (页 9436)
在 LAD 元素中插入附加输入和输出 (页 9437)
删除输入和输出 (页 9438)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 166)
删除 LAD 元素 (页 9439)
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13.5.2 复制 LAD 元素

要求 
有一个可用的 LAD 元素。

步骤

要复制 LAD 元素，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要复制的 LAD 元素。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”。

结果

将 LAD 元素复制并保存到剪贴板中。

参见

选择 LAD 元素 (页 9433)
剪切 LAD 元素 (页 9434)
从剪切板粘贴 LAD 元素 (页 9435)
替换 LAD 元素 (页 9436)
在 LAD 元素中插入附加输入和输出 (页 9437)
删除输入和输出 (页 9438)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 166)
删除 LAD 元素 (页 9439)

13.5.3 剪切 LAD 元素

要求 
有一个可用的 LAD 元素。
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剪切

要剪切 LAD 元素，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要剪切的 LAD 元素。

2. 在快捷菜单中，选择“剪切”。

结果

将 LAD 元素剪切并保存到剪贴板中。

参见

选择 LAD 元素 (页 9433)
复制 LAD 元素 (页 9434)
从剪切板粘贴 LAD 元素 (页 9435)
替换 LAD 元素 (页 9436)
在 LAD 元素中插入附加输入和输出 (页 9437)
删除输入和输出 (页 9438)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 166)
删除 LAD 元素 (页 9439)

13.5.4 从剪切板粘贴 LAD 元素

要求

有一个可用的 LAD 元素。

步骤

要粘贴剪切板中的 LAD 元素，请按以下步骤操作：

1. 复制一个 LAD 元素或剪切一个 LAD 元素。

2. 右键单击程序段中想要粘贴该元素的位置。

3. 在快捷菜单中，选择“粘贴”。
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参见

选择 LAD 元素 (页 9433)
复制 LAD 元素 (页 9434)
剪切 LAD 元素 (页 9434)
替换 LAD 元素 (页 9436)
在 LAD 元素中插入附加输入和输出 (页 9437)
删除输入和输出 (页 9438)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 166)
删除 LAD 元素 (页 9439)

13.5.5 替换 LAD 元素

可以很容易地将 LAD 元素与同类型的其它 LAD 元素互换。 其优点是可以保留元素的参数，

无需重新输入。 例如，可交换常开触点和常闭触点，或 RS 触发器和 SR 触发器。

要求 
存在至少含有一个 LAD 元素的程序段。

步骤

要将一个 LAD 元素替换为另一个 LAD 元素，请按以下步骤操作：

1. 选择要替换的 LAD 元素。

2. 将光标放在在 LAD 元素右上角的三角形图标上，
将显示一个下拉列表。

3. 从该下拉列表中，选择要用来替换现有 LAD 元素的 LAD 元素。

参见

选择 LAD 元素 (页 9433)
复制 LAD 元素 (页 9434)
剪切 LAD 元素 (页 9434)
从剪切板粘贴 LAD 元素 (页 9435)
在 LAD 元素中插入附加输入和输出 (页 9437)
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删除输入和输出 (页 9438)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 166)
删除 LAD 元素 (页 9439)

13.5.6 在 LAD 元素中插入附加输入和输出 (S7-1200, S7-1500)

简介   
通过添加附加输入可以扩展执行交换性算术指令的 LAD 元素。 例如，这些元素有“加法”和

“乘法”指令。 通过添加附加输出可以扩展 MOVE 和 DEMUX 指令框。

要求

存在允许插入附加输入和输出的 LAD 元素。

插入附加输入

要将附加输入添加到 LAD 元素的函数框中，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 LAD 元素的现有输入。

2. 在快捷菜单中，选择“插入输入”。
附加输入将添加到 LAD 元素的函数框中。

或者：

1. 单击指令框中上次输入内容旁的黄色星号。
附加输入将添加到 LAD 元素的函数框中。

插入附加输出

要将附加输出添加到 LAD 元素的函数框中，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 LAD 元素的现有输出。

2. 从快捷菜单中选择“插入输出”。
附加输出将添加到 LAD 元素的函数框中。

或者：

1. 单击指令框中上次输入内容旁的黄色星号。
附加输出将添加到 LAD 元素的函数框中。
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参见

插入 LAD 元素 (页 9414)
选择 LAD 元素 (页 9433)
复制 LAD 元素 (页 9434)
剪切 LAD 元素 (页 9434)
从剪切板粘贴 LAD 元素 (页 9435)
替换 LAD 元素 (页 9436)
删除输入和输出 (页 9438)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 166)
删除 LAD 元素 (页 9439)

13.5.7 删除输入和输出 (S7-1200, S7-1500)

简介   
已添加到指令中的输入和输出可以删除。

要求

存在已添加附加输入和输出的 LAD 元素。

删除输入

要删除输入，请按下列步骤操作：

1. 选择要删除的输入。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。
将删除 LAD 元素的该输入。

删除输出

要删除输出，请按下列步骤操作：

1. 选择要删除的输出。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。
将删除 LAD 元素的该输出。
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参见

插入 LAD 元素 (页 9414)
选择 LAD 元素 (页 9433)
复制 LAD 元素 (页 9434)
剪切 LAD 元素 (页 9434)
从剪切板粘贴 LAD 元素 (页 9435)
替换 LAD 元素 (页 9436)
在 LAD 元素中插入附加输入和输出 (页 9437)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 166)
删除 LAD 元素 (页 9439)

13.5.8 删除 LAD 元素

要求

有一个可用的 LAD 元素。

步骤

要删除 LAD 元素，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要删除的 LAD 元素。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。

参见

插入 LAD 元素 (页 9414)
选择 LAD 元素 (页 9433)
复制 LAD 元素 (页 9434)
剪切 LAD 元素 (页 9434)
从剪切板粘贴 LAD 元素 (页 9435)
替换 LAD 元素 (页 9436)
在 LAD 元素中插入附加输入和输出 (页 9437)
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删除输入和输出 (页 9438)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 166)

13.6 将操作数插入 LAD 指令

13.6.1 插入操作数

插入 LAD 元素时，可插入字符串“<???>”、“<??.?>”和“...”作为参数占位符：

• 以红色显示的“<???>”和“<??.?>”字符串表示需要进行连接的参数。 
• 以黑色显示的字符串“...”表示可以连接的参数。 
• “<??.?>”代表布尔占位符。 
此外，LAD 元素可将以下不同的 I/O 用于各个参数：  
• 橙色 I/O：在该 I/O 处，只能互连变量或常量。 
• 黑色 I/O：其它元素可在上游或下游进行连接的布尔输入或输出。

使用符号  标识“InOut”部分声明的输入/输出参数。

说明

如果将光标放在占位符上，则会显示相应的数据类型。

要求     
有一个可用的 LAD 元素。

操作步骤

要连接 LAD 元素的参数，请按以下步骤操作：

1. 双击该参数的占位符。
将打开一个输入域，并且已选中该占位符。

2. 输入适当的参数。

说明

如果输入了已经定义的参数的绝对地址，则只要确认输入，该绝对地址就会变成相应参

数的符号名称。如果该参数尚未定义，则会在 PLC 变量表中输入带有该绝对地址和默认

名称为“Tag_<n>”的新变量。确认输入时，该绝对地址将替换为符号名称“Tag_<n>”。
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3. 按 Enter 键确认该参数。

4. 如果尚未定义该参数，则可以在程序编辑器中使用快捷菜单直接定义。
另请参见： 
在程序编辑器中声明 PLC 变量 (页 9353) 
在程序编辑器中声明局部变量 (页 9246) 

或从 PLC 变量表中拖出：

1. 在项目树中，选择“PLC 变量”文件夹或打开 PLC 变量表。

2. 如果已打开 PLC 变量表，则将符号从所需变量的第一列拖到程序中的适当位置。如果尚未打开 
PLC 变量表，则现在打开详细视图。将所需的变量从详细视图拖到程序中的相应位置。

或从块接口中拖出：

1. 打开块接口。

2. 将所需的操作数从块接口拖到指令窗口。

结果

• 如果语法没有错误，则显示的参数为黑色。编辑器随后会跳转到下一个占位符。

• 如果有语法错误，则光标将停留在输入域中并且在状态行中显示相应的错误消息。再次按 
Enter 键后，该输入域将关闭，且该错误输入将以红色斜体显示。

参见

操作数的使用和寻址 (页 105)
使用自动完成 (页 9114)

13.6.2 连接隐藏参数

简介    
如果某个指令包含隐藏参数，则指令框的下边缘上会有一个小箭头。可以通过白色字体来识

别隐藏参数。 
您可以随时显示和连接隐藏参数。
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显示或隐藏隐藏参数

要显示或隐藏隐藏参数，请按以下步骤操作：

1. 点击指令框下边缘的向下箭头，可显示隐藏的参数。

2. 点击指令框下边缘的向上箭头，可显示隐藏的参数。

连接隐藏参数

要连接参数，请按以下步骤操作：

1. 如同连接可见参数那样连接隐藏参数。
相应的显示方式可能会因参数互连而发生变更：

– 如果在属性中选择“隐藏，如果未分配参数”(Hide, if no parameter is assigned) 选项，

该参数将显示。

– 如果在属性中选择“隐藏”(Hide) 选项，该参数将保持为隐藏不可见。 

参见

在调用块过程中隐藏参数 (页 9255)

13.6.3 显示或隐藏变量信息

简介

可在程序编辑器中显示待使用变量的以下信息：

• 变量名称

• 变量地址

• 说明变量的简单或层级注释

信息从局部变量和 DB 变量的块接口以及在 CPU 范围内都有效的变量的 PLC 变量表中获得。 
可以显示所有块的变量信息，也可以显示单独打开的块的变量信息。如果显示所有块的变量

信息，则系统还将显示当前已打开且将来会打开的所有块的变量信息。在任何时候都可以隐

藏变量信息。如果隐藏所有块的变量信息，则在打开单个块时，系统将再次显示相应的变量

信息。

如果选择显示带有层级注释的变量信息，则结构化变量还将显示较高层级结构的注释信息。

注释信息将显示在变量注释后的括号内；各个级别的注释信息之间使用句点进行分隔。如果

某个结构层次中的变量没有注释信息，则不显示。而由两个连续的句点表示。
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变量信息可统一显示在一个 LAD/FBD 程序段下方，也可直接显示在相应操作数处。与显示

和隐藏变量信息相同，即可对所有块进行统一设置，也可对某个已打开的块进行单独更改。 

显示或隐藏所有块的变量信息

要显示或隐藏所有块的变量信息，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”(PLC programming) 组。

3. 如果要显示变量信息，则可根据简单显示或分层显示注释信息的要求，在下拉列表中选择“显
示”(Show) 选项或“带有层级注释信息的变量信息”(Tag information with hierarchical 
comments) 选项。

4. 使用下拉列表“变量信息的位置(LAD/FBD)”(Position of the tag information (LAD/FBD))，可
指定在 LAD/FBD 程序段下方显示变量信息，或者在操作数处显示。
对于所有打开的块，变量信息将显示在所选位置处。如果还打开有其它块，则在此也将显示
这些块的变量信息。 

5. 如果要隐藏变量信息，则可在“变量信息”(Tag information) 下拉列表中选择选项“隐
藏”(Hide) 选项。
之后，系统将隐藏所有打开块的变量信息。如果还打开有其它块，则这些块的变量信息也将
同时隐藏。 

显示或隐藏一个已打开块的变量信息

要显示或隐藏一个已打开块的变量信息，请按以下步骤操作：

1. 如果要显示变量信息，则可根据简单显示或分层显示注释信息的要求，在“显示变量信
息”(Show tag information) 下拉列表中选择“显示变量信息”(Show tag information) 选项或
“带有层级注释信息的变量信息”(Tag information with hierarchical comments) 选项。

2. 要定义变量信息的位置，则需在程序编辑器工具栏中单击“变量信息的位置 (LAD/
FBD)”(Position of the tag information (LAD/FBD)) 按钮。每次单击该按钮时，位置都将发生改
变。此外，也可以单击“变量信息的位置(LAD/FBD)”(Position of the tag information (LAD/
FBD)) 按钮旁的小箭头，打开该下拉列表。之后，再从该下拉列表中选择所需位置。
此时，变量信息将显示在所选位置处。

3. 如果要隐藏变量信息，则可在“显示变量信息”(Shows the tag information) 下拉列表中选择
“隐藏变量信息”(Hide tag information) 选项。
变量信息将隐藏。 
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13.7 LAD 中的分支

13.7.1 有关 LAD 中分支的基本信息

定义

使用梯形逻辑 (LAD) 编程语言时，可以使用分支来设计并联电路。 分支插在主梯级中。 可
以将多个触点插入分支中，从而实现串联的并联电路。 这样便能设计复杂的梯形逻辑。

下图显示了一个使用分支的实例：

满足下列条件之一时，MOTOR 上为信号 1：
• S2 或 S4 上为信号 1
• S5 上为信号 0。

参见

LAD 中分支的规则 (页 9445)
在 LAD 程序段中插入分支 (页 9445)
在 LAD 程序段中关闭分支 (页 9446)
在 LAD 程序段中删除分支 (页 9447)
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13.7.2 LAD 中分支的规则

规则

下列规则适用于并行分支：

• 只有在主分支包含一个 LAD 元素时，才能插入一个并行分支。

• 并行分支向下打开或直接连接到电源线。并行分支向上终止。

• 并行分支在所选 LAD 元素之后打开。

• 并行分支在所选 LAD 元素之后终止。

• 要删除并行分支，必须删除该分支中的所有 LAD 元素。从分支中删除 后一个 LAD 元素

时，还会删除该分支的剩余部分。

• 从电源线端直接开始并联时，该并联结构中只能插入一个线圈。 

参见

有关 LAD 中分支的基本信息 (页 9444)
在 LAD 程序段中插入分支 (页 9445)
在 LAD 程序段中删除分支 (页 9447)
在 LAD 程序段中关闭分支 (页 9446)

13.7.3 在 LAD 程序段中插入分支

可以在程序段中创建多个分支。

要求  
• 有一个可用的程序段。

• 程序段包含元素。
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步骤

要在程序段中插入新分支，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”任务卡。

2. 浏览到“简化指令”区域的“常规 > 打开分支”。

3. 通过拖放操作将元素移动到程序段中的所需位置。
如果要将新分支直接连接到电源线，则将该元素拖动到电源线。 

参见

有关 LAD 中分支的基本信息 (页 9444)
LAD 中分支的规则 (页 9445)
在 LAD 程序段中删除分支 (页 9447)

13.7.4 在 LAD 程序段中关闭分支

分支必须在合适的位置再次关闭。 必要时，可对分支进行整理，以便这些分支不会相互交叉。

要求

有一个可用的分支。

步骤

要关闭打开的分支，请按以下步骤操作：

1. 选择打开的分支。

2. 按住鼠标左键。
移动光标时即会显示一条虚线。 

3. 将虚线拖至程序段中的合适位置。 可用的连接会通过绿线进行指示。

4. 松开鼠标左键。

参见

有关 LAD 中分支的基本信息 (页 9444)
LAD 中分支的规则 (页 9445)
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13.7.5 在 LAD 程序段中删除分支

要求

有一个可用的分支。

步骤

要删除分支，请按以下步骤操作：

1. 选择将分支链接到主分支的连线。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。

参见

有关 LAD 中分支的基本信息 (页 9444)
LAD 中分支的规则 (页 9445)
在 LAD 程序段中插入分支 (页 9445)

13.8 LAD 中的交叉点

13.8.1 LAD 中的交叉点

定义

交叉点是指 LAD 程序段中一个分支被关闭而同时另一个分支被打开的位置。

如果满足以下两个条件，则“TagOut”接收信号状态 1：
• “TagIn_1”或“TagIn_3”的信号状态为 1
• “TagIn_2”或“TagIn_4”的信号状态为 0
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13.8.2 插入交叉点

可通过在主分支和附加分支之间或两个不同分支之间创建连接，在 LAD 程序段中插入交叉

点。 

要求  
有一个可用的分支。

步骤

要在 LAD 程序段中插入交叉点，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”任务卡。

2. 浏览到“简化指令”区域的“常规 > 打开分支”。

3. 将元素拖到当前分支的后面。

4. 在打开的分支中插入任意元素。

5. 单击所插入元素后的打开分支的行。

6. 按住鼠标左键并将虚连接线拖动到主分支。

7. 松开鼠标左键。

参见

重新安排交叉点 (页 9448)
删除交叉点 (页 9449)
在 LAD 程序段中插入分支 (页 9445)

13.8.3 重新安排交叉点

要求

有一个可用的交叉点。

步骤

要重新安排连接，请按以下步骤操作：

1. 选择相应分支中定义交叉点的连线。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。
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3. 打开“指令”任务卡。

4. 浏览到“简化指令”区域的“常规 > 打开分支”。

5. 使用拖放操作将元素移动到程序段中要插入新交叉点的位置。

6. 单击打开分支的箭头。

7. 按住鼠标左键并将虚连接线拖动到想插入新的交叉点的分支。

8. 松开鼠标左键。

参见

插入交叉点 (页 9448)
删除交叉点 (页 9449)

13.8.4 删除交叉点

要求

有一个可用的交叉点。

步骤

要删除交叉点，请按以下步骤操作：

1. 选择相应分支中定义交叉点的连线。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

参见

插入交叉点 (页 9448)
重新安排交叉点 (页 9448)
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13.9 LAD 中的梯级

13.9.1 LAD 中的梯级

使用梯级  
程序以一个或多个程序段表示。 程序段在梯级源位置的左侧包含一个或多个电源线。 二进

制信号以触点的形式排列在梯级上。 在梯级上元素的顺序排列构成串联，在并行分支上的

排列构成并联。 梯级以一个线圈或一个功能结束，该功能框中将写入逻辑运算的结果。

下图显示了在一个程序段中使用多个梯级的示例：

规则

使用多个梯级时，请记住下列规则：

• 梯级间不允许存在连接。

• 每个程序段只允许有一个跳转指令。 跳转指令的定位规则仍然有效。

运行梯级

梯级和程序段从上到下、从左到右执行。 这意味着首先处理第一个程序段第一个梯级中的

第一条指令。 然后处理该梯级的所有其它指令。 接着处理第一个程序段的所有其它梯级。 只
有先运行完所有梯级后，才处理下一个程序段。

分支和梯级之间的区别

分支和梯级之间的区别是：梯级是独立分支，还可以出现在其它程序段中。 另一方面，通

过分支可设计并联结构。
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参见

插入梯级 (页 9451)
删除梯级 (页 9451)

13.9.2 插入梯级

要求

• 块已经打开。

• 有一个可用的程序段。

步骤  
要在程序段中插入新梯级，请按以下步骤操作：

1. 在电源线上插入任意线圈。
将插入新的梯级，且线圈放置在该梯级的末尾。

2. 在新梯级中插入其它指令。

参见

LAD 中的梯级 (页 9450)
删除梯级 (页 9451)

13.9.3 删除梯级

要求

有一个可用的梯级。

步骤  
要删除梯级，请按以下步骤操作：

1. 按住鼠标左键，框选该梯级。 同时确保选中所有指令。 还可以按住 <Shift> 键并选择该梯级
的第一条和 后一条指令。

2. 右键单击该梯级中的一条指令。

3. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。
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参见

LAD 中的梯级 (页 9450)
插入梯级 (页 9451)

13.10 LAD 编程示例

13.10.1 控制传送带的示例 

控制传送带

下图显示了以电气方式激活的传送带。 在传送带的开始端有两个按钮： S1 用于启动，S2 用
于停止。 在传送带的末端也有两个按钮： S3 用于启动，S4 用于停止。 从任何一端都可启

动或停止传送带。

实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 说明

StartPushbutton_Lef
t (S1)

Input BOOL 位于传送带左侧的启

动按钮

StopPushbutton_Lef
t (S2)

Input BOOL 位于传送带左侧的停

止按钮

StartPushbutton_Rig
ht (S3)

Input BOOL 位于传送带右侧的启

动按钮
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名称 声明 数据类型 说明

StopPushbutton_Rig
ht (S4)

Input BOOL 位于传送带右侧的停

止按钮

MOTOR_ON Output BOOL 启动传送带电机

以下程序段为上述操作的 LAD 程序：

程序段 1：
按下启动按钮“S1”或“S3”时，将启动传送带电机。

程序段 2：
按下停止按钮“S2”或“S4”时，将停止传送带电机。

参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)
LAD 的设置 (页 9404)
使用程序段 (页 9405)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)
LAD 中的分支 (页 9444)
LAD 中的交叉点 (页 9447)
LAD 中的梯级 (页 9450)
检测传送带传送方向的示例 (页 9454)
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检测存储区的填充量示例  (页 9456)
计算方程式的示例 (页 9459)
控制室温的示例 (页 9462)

13.10.2 检测传送带传送方向的示例

检测传送带的传送方向

检测到的传送带传送方向用右箭头或左箭头指示。 如果传送的其它物料正在从右边接近 PEB1 
或从左边接近 PEB2，显示的箭头 初会关闭，直至两个光电屏蔽均通过后，才能重新检测

到传送方向并显示相应的箭头。 任务解决方案需要双沿存储器位来检测两个光电屏蔽上从“0”
到“1”的信号变化。

实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 说明

PEB1 Input BOOL 光电屏蔽 1
PEB2 Input BOOL 光电屏蔽 2
RIGHT Output BOOL 向右移动指示灯

LEFT Output BOOL 向左移动指示灯

CM1 Input BOOL 沿位存储器 1
CM2 Input BOOL 沿位存储器 2

以下程序段为上述操作的 LAD 程序：
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程序段 1：
如果光电屏蔽“PEB1”处的信号从“0”变为“1”（上升沿）并且此时“PEB2”的信号状态为“0”，则

传送带上的包裹向左移动。

程序段 2：
如果光电屏蔽“PEB2”处的信号从“0”变为“1”（上升沿）并且此时“PEB1”的信号状态为“0”，则

传送带上的包裹向右移动。

参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)
LAD 的设置 (页 9404)
使用程序段 (页 9405)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)
LAD 中的分支 (页 9444)
LAD 中的交叉点 (页 9447)
LAD 中的梯级 (页 9450)
控制传送带的示例  (页 9452)
检测存储区的填充量示例  (页 9456)
计算方程式的示例 (页 9459)
控制室温的示例 (页 9462)
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13.10.3 检测存储区的填充量示例 

检测存储区的填充量

下图显示的系统中包含两条传送带和一个临时存储区，临时存储区位于两条传送带之间。传

送带 1 将包裹传送到该存储区。传送带 1 末端靠近存储区的光电屏蔽，负责检测传送到存

储区的包裹数量。传送带 2 将包裹从临时存储区域传输到装载台，包裹将在此装载到卡车上。

存储区出口处的光电屏蔽，负责检测离开存储区传入装载台的包裹数量。五个指示灯用于指

示临时存储区的容量。

实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 说明

PEB1 Input BOOL 光电屏蔽 1
PEB2 Input BOOL 光电屏蔽 2
RESET Input BOOL 复位计数器 
LOAD Input BOOL 将当前计数器值调整

为 PV 参数的值。

MAX STORAGE AREA 
FILL AMOUNT

Input INT 存储区中 大可能的

包裹数
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名称 声明 数据类型 说明

PACKAGECOUNT Output INT 存储区中的包裹数

（当前计数值）

STOCK_PACKAGES Output BOOL 当前计数值大于或等

于变量“MAX 
STORAGE AREA FILL 
AMOUNT”的值时置

位。

STOR_EMPTY Output BOOL 指示灯：存储区为空

STOR_NOT_EMPTY Output BOOL 指示灯：存储区非空

STOR_50%_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已用 
50 %

STOR_90%_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已用 
90 %

STOR_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已满

VOLUME_50 Input INT 比较值：50 个包裹

VOLUME_90 Input INT 比较值：90 个包裹

VOLUME_100 Input INT 比较值：100 个包裹

以下程序段显示了激活指示灯所需的 LAD 编程：

程序段 1：
当一个包裹传送到存储区时，“PEB1”处的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）。“PEB1”在信

号上升沿时，将启用“加计数”计数器，同时“PACKAGECOUNT”的当前计数值递增 1。 
当一个包裹从存储区传送到装载台，“PEB2”处的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）。

“PEB2”在信号上升沿时，将启用“减计数”计数器，同时“PACKAGECOUNT”的当前计数值递

减 1。
只要存储区中没有包裹（“PACKAGECOUNT”=“0”），则“STOR_EMPTY”变量的信号状态置位为

“1”同时点亮“存储区为空”指示灯。

“RESET”变量的信号状态置位为“1”时，会将当前计数值复位为“0”。
如果“LOAD”变量的信号状态设置为“1”，则会将当前计数值设置为“MAX STORAGE AREA FILL 
AMOUNT”变量的值。如果当前计数值大于或等于“MAX STORAGE AREA FILL AMOUNT”变量

的值，则“STOCK_PACKAGES”变量的信号状态为“1”。
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程序段 2：
只要存储区中有包裹，“STOR_NOT_EMPTY”变量的信号状态就会设置为“1”，同时点亮“存储

区非空”指示灯。

程序段 3：
如果存储区中的包裹数大于或等于 50，则“存储区已用 50 %”指示灯将点亮。

程序段 4：
如果存储区中的包裹数大于或等于 90，则“存储区已用 90%”指示灯将点亮。

程序段 5：
如果存储区中的包裹数达到 100，则“存储区已满”消息指示灯将点亮。
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参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)
LAD 的设置 (页 9404)
使用程序段 (页 9405)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)
LAD 中的分支 (页 9444)
LAD 中的交叉点 (页 9447)
LAD 中的梯级 (页 9450)
控制传送带的示例  (页 9452)
检测传送带传送方向的示例 (页 9454)
计算方程式的示例 (页 9459)
控制室温的示例 (页 9462)

13.10.4 计算方程式的示例

计算方程式

以下编程示例显示如何使用 LAD 编程语言计算以下类型的方程式： 
X= ((A + B) x C) / D
通常可使用算术运算计算该方程式。为此，可使用指令“ADD”、“MUL”和“DIV”。使用 S7-1200 
或 S7-1500 系列 CPU 时，还可使用指令“CALCULATE”。根据所选择的数据类型，该指令中

可组合使用不同的算术运算。

使用指令“ADD”、“MUL”和“DIV”进行计算 
计算以下方程式：

RESULT = ((A + B) x 15) / E

创建 LAD 程序

13.10 LAD 编程示例

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9459



下表列出了所用变量的定义：

名称 数据类型 注释

A INT 被加数

B INT 加数

C INT 第一个中间结果

15 INT 乘数

D INT 第二个中间结果

E INT 除数

RESULT INT 终结果

以下程序段为计算该方程式的 LAD 程序：

操作数“A”的值与操作数“B”的值相加。将和值存储在操作数“C”中。之后，将操作数“C”的值乘以

“15”。并将乘法结果存储在操作数“D”中。再将操作数“D”中存储的值除以操作数“E”的值。

终结果将保存在操作数“RESULT”中。

使用指令“CALCULATE”进行计算（仅 S7-1200/1500）
计算以下方程式：

RESULT = ((5 + 10) x 4) / 6
下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 备注 值

A Input INT 被加数 5
B Input INT 加数 10
C Input INT 乘数 4
D Input INT 除数 6
RESULT 输出 INT 终结果 10
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要使用指令“CALCULATE”编写该方程式，请按以下步骤操作：

1. 将指令“CALCULATE”从“指令”(Instructions) 任务卡拖放到 LAD 程序段中。

2. 可以从“<???>”下拉列表中为该指令选择数据类型 INT。
3. 将块接口中声明的变量与指令框的输入和输出互连。

4. 单击指令框右上角的“计算器”(Calculator) 图标，输入待计算的方程式。
将打开“编辑‘计算’指令”(Edit "Calculate" instruction) 对话框。

5. 在“OUT:=”字段中，输入以下表达式：
((IN1 + IN2) * IN4) / IN3
该方程式将显示在指令框中。

以下程序段显示了 LAD 编程语言中的结果：

如果操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”，则执行该指令。操作数“A”的值与操作数“B”的值相

加。将小计乘以“C”，然后除以“D”操作数的值。 终结果保存在“RESULT”操作数中。

参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)
LAD 的设置 (页 9404)
使用程序段 (页 9405)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)
LAD 中的分支 (页 9444)
LAD 中的交叉点 (页 9447)
LAD 中的梯级 (页 9450)
控制传送带的示例  (页 9452)
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检测传送带传送方向的示例 (页 9454)
检测存储区的填充量示例  (页 9456)
控制室温的示例 (页 9462)

13.10.5 控制室温的示例

控制室温

在冷库中，温度必须维持在零摄氏度以下。 传感器用于检查是否存在温度波动。 如果温度

上升到零摄氏度以上，制冷系统将在预设的时间内启动。 在此期间，“制冷系统启动”指

示灯将一直点亮。

满足下列条件之一时，将停止制冷系统并熄灭指示灯：

• 传感器报告温度回落到零摄氏度以下。

• 预设的制冷时间已过。

• 按下了“停止”按钮。

如果预设的制冷时间已过，但冷库中的温度仍然过高，则可以按下“复位”按钮重新启动制

冷系统。

实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 备注

Sensor Input BOOL 温度传感器信号

RESET Input BOOL 重新启动

STOP Input BOOL 制冷系统停止。
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名称 声明 数据类型 备注

MaxCoolTime - TIME 预设的制冷时间

该变量在“DB_Cool”
数据块中定义。

CurrCoolTime - TIME 当前已用的制冷时间

该变量在“DB_Cool”
数据块中定义。

Cooling system Output BOOL 制冷系统启动。

Lamp Output BOOL “制冷系统启动”信息

指示灯点亮。

TempVariable Temp BOOL 临时变量

该变量将存储 IEC 定
时器 TP 的信号状态。

以下程序段显示了控制室温所需的 LAD 编程：

程序段 1：

程序段 2：

当冷库中的温度上升到零摄氏度以上时，“Sensor”操作数的信号状态从“0”变为“1”（信号上升

沿）。 当输入 IN 处于信号上升沿时，预设制冷时间的定时器函数将启动，同时

“TempVariable”的信号状态为“1”。 “TempVariable”的信号状态为“1”会导致制冷系统和指示灯

在程序段 2 中打开。必须在程序段 2 中对“传感器”、“制冷系统”和“指示灯”输出进

行编程，因为在定时器函数的 Q 输出中只能对一个线圈进行编程。

如果冷库中的温度回落到零摄氏度以下，传感器的信号状态将变回为“0”。 这将停止制冷系

统并熄灭指示灯。
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如果传感器没有发出温度下降的信号， 迟在预设的制冷时间用完后，将停止制冷系统并熄

灭指示灯。 在这种情况下，可以按“RESET”按钮重新开始制冷。 按下按钮后再松开该按钮，

将在输入 IN 端产生新的信号上升沿，该信号将重新启动制冷系统。

可以随时按下“STOP”按钮，停止制冷系统并熄灭指示灯。

参见

有关 LAD 的基本信息 (页 9401)
LAD 的设置 (页 9404)
使用程序段 (页 9405)
插入 LAD 元素 (页 9414)
编辑 LAD 元素 (页 9433)
将操作数插入 LAD 指令 (页 9440)
LAD 中的分支 (页 9444)
LAD 中的交叉点 (页 9447)
LAD 中的梯级 (页 9450)
控制传送带的示例  (页 9452)
检测传送带传送方向的示例 (页 9454)
检测存储区的填充量示例  (页 9456)
计算方程式的示例 (页 9459)
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创建 FBD 程序 14
14.1 有关 FBD 的基本信息

14.1.1 FBD 编程语言

函数块图 (FBD) 编程语言概述    
FBD 是一种图形编程语言。 它采用基于电路系统的表示法。

程序以一个或多个程序段表示。 程序段包含一个或多个逻辑运算路径。 二进制信号扫描用

函数框连接。 逻辑表示法以布尔代数中使用的图形逻辑符号为基础。

FBD 程序段示例

下图所示为一个含有 AND 和 OR 函数框以及赋值操作的 FBD 程序段：

参见

使用程序段 (页 9469)

14.1.2 FBD 元素概述

FBD 元素

FBD 程序由通过二进制信号流链接的各个元素组成。 必须给多数程序元素提供变量。 
从左到右对 FBD 程序段进行编程。

例如，下图所示为一个 FBD 程序段的元素：
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1) 二进制函数

2) 标准函数框

3) 复杂函数框

二进制函数

可以使用二进制函数查询二进制操作数和组合这些操作数的信号状态。 下列运算是二进制

函数的示例： “AND”（与运算）、“OR”（或运算）和“EXCLUSIVE OR”（异或运算）。

标准函数框：

可以在程序中使用标准函数框控制二进制操作数，执行 RLO 沿检测或执行跳转函数。 标准

函数框通常只有一个输入。

复杂函数框

复杂函数框代表具有复杂函数的程序元素。 但空函数框除外。 可以使用空函数框作为占位

符，在其中可以选择所需的指令。
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在 FBD 程序中可以使用以下类型的函数框：

• 无 EN/ENO 机制的复杂函数框：

函数框的执行与函数框输入的信号状态无关。无法查询处理过程中的错误状态。

• 具有 EN/ENO 机制的复杂函数框：

只有使能输入“EN”的信号状态为“1”时才执行函数框。如果正确处理了该函数框，则“ENO”
使能输出的信号状态为“1”。如果处理期间出错，则复位“ENO”输出。

如果未互连 EN 使能输入，则始终执行函数框。

代码块的调用在程序段中也显示为具有 EN/ENO 机制的复杂函数框。 

参见

EN/ENO 机制 (页 164)

14.2 FBD 的设置

14.2.1 FBD 的设置概述

概述  
下表中列出了用户可进行的设置：

组 设置 说明

字体 字号 程序编辑器中的字体大小

视图 布局 “紧凑”或“宽幅”

更改操作数与其它对象（例如操作

数和触点）之间的垂直间距。重新

打开块时即可看到所做的更改。
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组 设置 说明

操作数域 大宽度 在操作数域中可水平输入的 多字

符数。该设置重新计算程序段的布

局。

请注意，显示的文本框宽度可根据

形参的名字长度进行相应更改。

大高度 在操作数域中可垂直输入的 多字

符数。该设置重新计算程序段的布

局。

参见

更改设置 (页 9468)

14.2.2 更改设置

步骤

要更改设置，请执行如下操作：

1. 在“选项”菜单中，选择“设置”命令。
将在工作区中显示“设置”窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”组。

3. 更改设置。

结果

可直接装载设置更改，无需显式保存。

参见

FBD 的设置概述 (页 9467)
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14.3 使用程序段

14.3.1 使用程序段

功能

用户程序在块的程序段中创建。待编程的代码块中必须包含至少一个程序段。为获得更佳的

用户程序总览效果，还可以将您的程序划分为多个程序段。 
在 LAD 和 FBD 块中插入文本编程语言 SCL 和 STL 的程序段后，即可使用以这些编程语言编

写的指令。根据所使用的 CPU，可插入以下编程语言的程序段：

• S7-300/400：STL 程序段

• S7-1200：SCL 程序段 
• S7-1500：STL 和 SCL 程序段 
程序编辑器始终根据当前所用语言调整程序段显示。即，在编程 SCL 程序段时，将显示相应

的 SCL 指令和 SCL 函数。

说明

在 SCL 程序段中，LAD 或 FBD 块内不能使用指令“Goto”。

块中不同网络语言的 EN/ENO 机制

在块中，可使用不同网络语言的 EN/ENO 机制。各种编程语言显示的错误状态有所不同： 
• SCL 使用“ENO”变量存储错误状态且可查询。但只能通过 SCL 才能直接访问该变量。 
• LAD/FBD/STL 语言无特定的“ENO”变量。但 STL 语言则可通过 BR 位读取相应的错误状态，

且 LAD/FBD 可通过 RET 线圈进行查询。 
以下规则适用于读取整个块中的错误状态： 
• 块中的 后一个程序段为 LAD/FBD 程序段：

如果未使用 RET 线圈，则系统默认的错误状态为“TRUE”。 
• 块中的 后一个程序段为 STL 程序段：

通过 BR 位确定错误状态。在 STL 程序段中，可在 BR 选项卡中编辑 BR 位。

• 块中的 后一个程序段为 SCL 程序段：

通过“ENO”变量确定块的错误状态。
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参见

插入程序段标题 (页 9474)
输入程序段注释 (页 9475)
浏览程序段 (页 9476)

14.3.2 插入程序段

在 LAD 或 FBD 块中，可插入同一编程语言的程序段，也可插入其它文本编程语言的程序段。

但需注意，并非所有 CPU 型号都支持所有文本编程语言。

要求

LAD 或 FBD 块已打开。

插入 LAD 或 FBD 程序段

要插入新程序段，请按以下步骤操作：

1. 选择要在其后插入新程序段的程序段。

2. 在快捷菜单中选择“插入程序段”命令。

插入 STL 或 SCL 程序段

要插入新的程序段，请按以下步骤操作：

1. 选择要在其后插入新程序段的程序段。

2. 在快捷菜单中，选择命令“插入 STL 程序段”(Insert STL network) 或“插入 SCL 程序段” (Insert 
SCL network)。

结果

在该块中，插入一个相应编程语言的新空程序段。 

参见

插入程序段标题 (页 9474)
输入程序段注释 (页 9475)
浏览程序段 (页 9476)
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14.3.3 选择程序段

要求

有一个可用的程序段。

选择一个程序段

要选择一个程序段，请执行如下操作：

1. 单击要选择的程序段的标题栏。

选择多个程序段

执行以下步骤，选择多个单独的程序段：

1. 按住 <Ctrl> 键。

2. 单击要选择的所有程序段。

要选择多个连续的程序段，请执行如下操作：

1. 按住 <Shift> 键。

2. 单击要选择的第一个程序段。

3. 单击要选择的 后一个程序段。
将选中第一个和 后一个程序段以及它们之间所有的程序段。 

参见

使用程序段 (页 9469)
插入程序段 (页 9470)
插入程序段标题 (页 9474)
输入程序段注释 (页 9475)
浏览程序段 (页 9476)

14.3.4 复制和粘贴程序段

复制的程序段可粘贴在同一个块或其它块中。 在 LAD 或 FBD 中创建的程序段也可以插入到

相应其它编程语言的块中。
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要求     
有一个可用的程序段。

步骤

要复制和粘贴程序段，请执行如下操作：

1. 选择要复制的一个或多个程序段。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
3. 在被复制的程序段中，选择要在其后粘贴的程序段。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

参见

使用程序段 (页 9469)
插入程序段 (页 9470)
选择程序段 (页 9471)
插入程序段标题 (页 9474)
输入程序段注释 (页 9475)
浏览程序段 (页 9476)

14.3.5 删除程序段

要求

有一个可用的程序段。

步骤

要删除程序段，请按以下步骤操作：

1. 选择要删除的程序段。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。
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参见

使用程序段 (页 9469)
插入程序段 (页 9470)
选择程序段 (页 9471)
复制和粘贴程序段 (页 9471)
插入程序段标题 (页 9474)
输入程序段注释 (页 9475)
浏览程序段 (页 9476)

14.3.6 展开和折叠程序段

要求  
有一个可用的程序段。

打开和关闭程序段

要打开程序段，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题栏中的右箭头。

要关闭程序段，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题栏中的向下箭头。

打开和关闭所有程序段

要打开和关闭所有程序段，请执行如下操作：

1. 在工具栏中，单击“打开所有程序段”或“关闭所有程序段”。

参见

使用程序段 (页 9469)
插入程序段 (页 9470)
选择程序段 (页 9471)
复制和粘贴程序段 (页 9471)
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删除程序段 (页 9472)
插入程序段标题 (页 9474)
输入程序段注释 (页 9475)
浏览程序段 (页 9476)

14.3.7 插入程序段标题

程序段标题是程序段的标头。 程序段标题的长度被限制为一行。 可用手动输入标题，也可

以自动设置。 自动设置时，可以为各个程序段分别执行此操作，也可以通过设置指定程序

段标题始终自动设置。 
要自动插入程序段标题，必须对程序段中以下某个指令中的操作数的注释进行评估：

• 赋值

• 置位输出

• 复位输出

使用程序段中首先列出的指令。

满足以下条件时，仅自动插入程序段标题：

• 程序段尚没有标题。

• 用于注释的指令操作数具有注释。

说明

自动插入程序段标题时，请注意以下限制：

• 如果稍后更改操作数的注释，则不改写程序段标题。

• 如果更改指令的操作数，则不改写程序段标题。

• 程序段标题仅由上面列出的写指令进行设置。

• 如果操作数的数据类型为数组，将使用数组的注释而不是数组元素的注释。

• 不考虑各个操作数的注释。

手动输入程序段标题

要输入程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 单击程序段的标题栏。

2. 输入程序段标题。
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自动设置程序段标题

要指定始终自动设置程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”(PLC programming) 组。

3. 选择“附加设置”(Additional settings) 组中的“自动设置程序段标题”(Set network title 
automaticall) 复选框。
如果满足上面列出的条件，此后将自动设置程序段标题。

要自动设置各个程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 右键单击程序段标题栏中的“程序段 <程序段编号>”(Network <Number of the network>)。
2. 在快捷菜单中选择“自动设置程序段标题”(Set network title automatically) 命令。

如果满足上面列出的条件，将根据操作数的注释设置所选程序段的标题。

参见

使用程序段 (页 9469)
插入程序段 (页 9470)
选择程序段 (页 9471)
复制和粘贴程序段 (页 9471)
删除程序段 (页 9472)
展开和折叠程序段 (页 9473)
输入程序段注释 (页 9475)
浏览程序段 (页 9476)

14.3.8 输入程序段注释

可以使用程序段注释，对有关单个程序段的程序内容进行注释。 例如，可以指出程序段的

函数或提醒用户注意某些特性。 

要求  
有一个可用的程序段。
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步骤

要输入程序段注释，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题前的右箭头。

2. 如果注释区域不可见，请单击工具栏中的“启用/禁用程序段注释”。
将显示注释区域。

3. 在注释区域中单击“注释”。
“注释”文本行将被选中。

4. 输入程序段注释。

参见

使用程序段 (页 9469)
插入程序段 (页 9470)
选择程序段 (页 9471)
复制和粘贴程序段 (页 9471)
删除程序段 (页 9472)
展开和折叠程序段 (页 9473)
插入程序段标题 (页 9474)
浏览程序段 (页 9476)

14.3.9 浏览程序段

可以直接浏览到块中的特定位置。

步骤 
要浏览到块中的具体位置，请按以下步骤操作：

1. 右键单击编程窗口的代码区域。

2. 在快捷菜单中选择“转到 > 程序段/行”(Go to > Network/line) 命令。
将打开“转到”(Go to) 对话框。

3. 选择要浏览的程序段。

4. 选择要浏览到程序段某行的行数。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。
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结果

若可能，将显示相关的行。 若寻找的程序段或行不存在，则显示当前 后的程序段或所查

找程序段中当前的 后一行。 

参见

使用程序段 (页 9469)
插入程序段 (页 9470)
选择程序段 (页 9471)
复制和粘贴程序段 (页 9471)
删除程序段 (页 9472)
展开和折叠程序段 (页 9473)
插入程序段标题 (页 9474)
输入程序段注释 (页 9475)

14.4 插入 FBD 元素

14.4.1 FBD 元素的使用规则

规则   
插入 FBD 元素时请注意下列规则：

• 一个 FBD 程序段可由多个元素组成。根据标准 IEC 61131-3，一个逻辑路径的所有元素

都必须相互链接。

• 可以将标准函数框（触发器、计数器、定时器、数学运算等）作为输出添加到具有二进

制逻辑运算（例如 AND、OR）的函数框。该规则不适用于比较函数框。

• 只有指令中的布尔型输入才能与前面的逻辑运算组合。

• 只有指令中下面的布尔型输出才能与其它逻辑运算组合。

• 使能输入 EN 或使能输出 ENO 可连接到函数框，但这不是必需的。

• 不能给二进制逻辑运算分配常量（例如，TRUE 或 FALSE）。相反，请使用 BOOL 数据类

型的变量。
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• 每个程序段中只能插入一个跳转指令。

• 每个程序段中只能插入一个跳转标签。

• 用于 RLO 上升/下降沿检测的指令不能直接安排在程序段的左边，因为它需要事先进行逻

辑运算。

S7-1200/1500 CPU 的放置规则

下表显示的是只能位于程序段结尾的指令：

指令 需要前导逻辑运算

助记符 名称

SET_BF 置位位域 不可以

RESET_BF 复位位域 不可以

JMP 若 RLO = 1 则跳转 不可以

JMPN 若 RLO = 0 则跳转 可以

JMP_LIST 定义跳转列表 不可以

SWITCH 跳转分支指令 不可以

RET 返回 不可以

S7-300/400 CPU 的放置规则

下表显示的是只能位于程序段结尾的指令：

指令 需要前导逻辑运算

助记符 名称

S 置位输出 可以

R 复位输出 可以

SP 启动脉冲定时器 可以

SE 启动扩展脉冲定时器 可以

SD 启动接通延时定时器 可以

SS 启动保持型接通延时定时器 可以

SF 启动关断延时定时器 可以

SC 设置计数器值 可以

CU 加计数 可以

CD 减计数 可以
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指令 需要前导逻辑运算

助记符 名称

JMP 若 RLO = 1 则跳转 不可以

JMPN 若 RLO = 0 则跳转 可以

RET 返回 不可以

OPN 打开全局数据块 不可以

OPNI 打开背景数据块 不可以

CALL 调用块 不可以

SAVE 将 RLO 保存到 BR 位 不可以

MCRA 启用 MCR 区域 不可以

MCRD 禁用 MCR 区域 不可以

MCR< 打开 MCR 区域 不可以

MCR> 关闭 MCR 区域 不可以

说明

在 S7-300/400 CPU 中，通过二进制输入调用各个块

有关使用二进制输入调用块时遇到的各种问题，请参见以下常见问题与解答：

FAQ 13988019：在 FBD 中使用二进制输入调用嵌套的 FB/FC 调用时，应注意哪些事项？ 
(https://support.industry.siemens.com/cs/de/de/view/13988019)

14.4.2 使用“指令”任务卡插入 FBD 元素

要求

有一个可用的程序段。
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步骤

要使用“指令”(Instructions) 任务卡将 FBD 元素插入程序段，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

2. 浏览到要插入的 FBD 元素。

3. 通过拖放操作将元素移动到程序段中的所需位置。
如果元素是内部系统函数块 (FB)，则将打开“调用选项”(Call options) 对话框。在此对话框中，
可以确定将所插入元素的值保存为单实例、多重实例或参数实例。如果选择“单实例”，则
新创建的背景数据块将位于项目树中“程序资源”(Program resources) 文件夹内的“程序块 > 
系统块”(Program blocks > System blocks) 下。而“多重实例”则位于块接口的“静态”(Static) 
区域，参数实例位于“InOut”区域内. 

或者：

1. 在程序段中选择要插入元素的位置。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

3. 双击要插入的元素。
如果元素是内部系统函数块 (FB)，则将打开“调用选项”(Call options) 对话框。在此对话框中，
可以确定将所插入元素的值保存为单实例、多重实例或参数实例。如果选择“单实例”，则
新创建的背景数据块将位于项目树中“程序资源”(Program resources) 文件夹内的“程序块 > 
系统块”(Program blocks > System blocks) 下。而“多重实例”则位于块接口的“静态”(Static) 
区域，参数实例位于“InOut”区域内. 

结果

所选的 FBD 元素与参数占位条目一同被插入。 

参见

FBD 元素的使用规则 (页 9477)
单个背景 (页 72)
多重背景 (页 74)
参数实例 (页 77)

14.4.3 使用空功能框插入 FBD 元素

要求

有一个可用的程序段。
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步骤

要使用空功能框将 FBD 元素插入程序段，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

2. 在“基本指令”选项卡中，浏览至“常规 >空功能框”。

3. 通过拖放操作将“空功能框”元素移动到程序段中的所需位置。

4. 将光标放在空功能框右上角的三角形图标上，
将显示一个下拉列表。

5. 从该下拉列表中选择所需的 FBD 元素。
如果元素是内部系统函数块 (FB)，则将打开“调用选项”(Call options) 对话框。在此对话框中，
可以确定将所插入元素的值保存为单实例、多重实例或参数实例。如果选择“单实例”，则
新创建的背景数据块将位于项目树中“程序资源”(Program resources) 文件夹内的“程序块 > 
系统块”(Program blocks > System blocks) 下。而“多重实例”则位于块接口的“静态”(Static) 
区域，参数实例位于“InOut”区域内. 

结果

该空功能框变为相应的 FBD 元素。插入了参数的占位符。 

参见

单个背景 (页 72)
多重背景 (页 74)
参数实例 (页 77)

14.4.4 选择 FBD 元素的数据类型

14.4.4.1 选择数据类型

简介

有些指令可使用几种不同的数据类型。 如果在程序中使用这些指令之一，需要在程序的指

定点为指令指定有效的数据类型。 对于某些指令，需要分别选择输入和输出的数据类型。 

说明

使能输入 EN 和使能输出 ENO 上变量的有效数据类型 (BOOL) 由系统预定义，无法更改。 
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对某个指令有效的数据类型在该指令的下拉列表中列出。 可从下拉列表中选择相应条目来

指定指令的数据类型。 如果操作数的数据类型与指令的数据类型不同，且无法隐式转换，则

操作数将显示为红色，并显示相应的错误消息。 

算术指令的数据类型选择

某些算术指令允许对应于操作数的数据类型自动设置数据类型。 在数据类型选择下拉列表

中，除了实际的数据类型之外，这些指令还具有条目“自动”。 如果选择了该条目并分配

第一个操作数，那么操作数的数据类型将被选作指令的数据类型。 下拉列表中的条目变为

“自动（<数据类型>）”，如“自动（实数）”。 如果分配了额外的操作数，那么指令自

动设置的数据类型将根据以下条件进行调节：

• 提供具有相同数据类型的变量的所有其它操作数： 
指令的数据类型不改变。

• 提供具有变量的所有其它操作数，其中变量的数据类型小于指令的数据类型： 
指令的数据类型不改变。 对于具有更小数据类型的操作数，必要时需进行隐式转换。

• 提供具有变量的其它操作数，其中变量的数据类型大于指令的数据类型：

指令的数据类型变为更大的数据类型。 必要时对源自指令新设置的数据类型的操作数执

行隐式转换。

对操作数数据类型的每次更改都会导致指令数据类型的更改。 因此，其它操作数也可以进

行隐式转换。 执行了隐式转换的操作数标记有灰色方块。

说明

另请遵循有关设备数据类型转换的信息，尤其是 IEC 检查的注意事项。 
另请参见：数据类型转换 (页 571)

参见

定义指令的数据类型 (页 9482)

14.4.4.2 定义指令的数据类型

简介

有些指令可使用几种不同的数据类型。 向程序中插入这些指令时，必须在程序的实际点处

为这些指令指定数据类型。 
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通过下拉列表指定数据类型

要通过下拉列表定义指令的数据类型，请按以下步骤操作：

1. 通过拖放操作在程序中要求的位置插入指令。
在已插入指令的下拉列表中 会显示条目“???”（未定义）。

2. 单击下拉列表上方的三角形。
下拉列表将打开，并显示对于该指令有效的数据类型。

3. 从下拉列表中选择一个数据类型。
将显示所选的数据类型。

4. 如果指令有两个下拉列表，则在左下拉列表中选择指令输入的数据类型，在右下拉列表中选
择指令输出的数据类型。

通过分配变量指定数据类型

要通过分配变量来定义指令的数据类型，请按以下步骤操作：

1. 通过拖放操作在程序中要求的位置插入指令。
在已插入指令的下拉列表中 会显示条目“???”（未定义）。

2. 在输入或输出上，指定有效变量，以便将其数据类型作为指令的数据类型。
变量的数据类型将显示在下拉列表中。

3. 若要为指令输入与输出定义数据类型，需在输入和输出位置输入有效的变量。 在输入上指定
的变量确定指令输入的数据类型，在输出上指定的变量确定指令输出的数据类型。

自动指定算术指令的数据类型

若要自动指定算术指令的数据类型，请按以下步骤操作：

1. 通过拖放操作在程序中要求的位置插入算术指令。
在已插入指令的下拉列表中 会显示条目“???”（未定义）。

2. 从下拉列表中选择“自动”条目。

3. 在输入或输出处输入有效变量。 
变量的数据类型作为指令的数据类型使用。 下拉列表中的条目变为“自动（<数据类型>）”。

另请参见：选择数据类型 (页 9481)

参见

选择数据类型 (页 9481)
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14.4.5 在 FBD 中使用收藏夹

14.4.5.1 将 FBD 元素添加到收藏夹

要求  
• 块已经打开。

• 已为“指令”任务卡设置了多窗格模式，或者在编辑器中显示有“收藏夹”。

步骤

要将 SCL 指令添加到“收藏夹”，请执行如下操作：

1. 打开“指令”任务卡。

2. 将“基本指令”窗格 大化。

3. 在“基本指令”面板中，查找要添加到收藏夹的指令。

4. 将该指令拖放到“收藏夹”面板中或者程序编辑器中的“收藏夹”区域中。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。

参见

从收藏夹中删除 FBD 元素 (页 9485)
程序编辑器概述 (页 9089)

14.4.5.2 使用收藏夹插入 FBD 元素

要求  
• 块已经打开。

• 收藏夹可用。
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步骤

要使用“收藏夹”将指令插入程序，请执行如下操作：

1. 将待插入的指令从收藏夹中拖放到指定位置。

或者：

1. 在要插入指令的程序中选择插入位置。

2. 在“收藏夹”中，单击待插入的指令。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。

参见

程序编辑器概述 (页 9089)
从收藏夹中删除 FBD 元素 (页 9485)

14.4.5.3 从收藏夹中删除 FBD 元素

要求

代码块已打开。 

步骤

要从“收藏夹”删除指令，请执行如下操作：

1. 右键单击待删除的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“删除指令”命令。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。
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参见

将 FBD 元素添加到收藏夹 (页 9484)
使用收藏夹插入 FBD 元素 (页 9484)
程序编辑器概述 (页 9089)

14.4.6 在 FBD 中插入块调用

14.4.6.1 通过拖放操作插入块调用

可以从项目树中通过拖放操作，插入当前的函数 (FC) 调用和函数块 (FB) 调用。如果从其它

函数块中调用函数块，则可以将其调用为单实例、多重实例或参数实例。 
另请参见“实例的基本知识 (页 71)”

要求       
• 有一个可用的程序段。

• 要被调用的块可用。

插入函数 (FC) 的调用

要使用拖放操作在程序段中插入函数 (FC) 的调用，请按以下步骤操作：

1. 将函数从项目树中拖动到期望的程序段中。
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插入一个函数块调用 (FB)
要插入函数块 (FB) 调用，请按以下步骤操作：

1. 将函数块从项目树中拖动到期望的程序段中。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

2. 在此对话框中，可输入要将该块调用为单实例、多重实例或参数实例。

– 如果单击“单实例”按钮，则必须在“名称”文本框中输入要分配给函数块的数据块

名称。 
如果调用的块中包含监视，则可在“ProDiag 函数块”(ProDiag FB) 文本框中为监控函数

指定一个 ProDiag 函数块。

– 如果单击“多重实例”按钮，则必须在“接口中的名称”文本框中输入变量的名称；

即，曾在调用块的接口中输入作为静态变量的被调用函数块的名称。

– 单击“参数实例”按钮，可在“接口中的名称”(Name in the interface) 文本框中输入 
in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

3. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

函数或函数块及其参数都将一同插入。然后可以分配这些参数。 
另请参见“块调用时的参数传递 (页 91)” 

说明

如果调用函数块时指定的背景数据块不存在，则将创建该背景数据块。 

参见

在 FBD 中更新块调用 (页 9487)
更改背景类型 (页 9490)
单个背景 (页 72)
多重背景 (页 74)

14.4.6.2 在 FBD 中更新块调用

如果更改了被调用块的接口参数，则无法再正确执行该块调用。可通过更新块调用来避免此

类不一致的块调用。
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可通过以下几种方式更新块调用：

• 在程序编辑器中显式更新所有不一致的块调用。

将更新打开块中不一致的块调用。过程中将进行以下操作：

– 添加新参数。

– 如果已删除的参数没有连接，则会移除。

– 重命名的参数将获得新的参数名。

说明

如果更新所有不一致块调用，则可能导致参数输入错误，因此不能使用“更新块调用”

命令。此时，需对各个块调用进行单独更新。 

• 在程序编辑器中显式更新块调用。

将显示“接口更新”(Interface update) 对话框。在该对话框中，可以选择更改新接口操作

数的连接。随后将更新这个块的不一致调用。过程中将进行以下操作：

– 添加新参数。

– 如果已删除的参数没有连接，则会移除。

– 重命名的参数将获得新的参数名。

• 在编译期间隐式更新。

将更新程序中的所有块调用以及所用的 PLC 数据类型。请注意，当在下一个编译过程之

前调用函数 (FC) 时，必须为所有新的正式参数提供实际参数。

在程序编辑器中更新所有不一致的块调用

要在一个块中打开所有块调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开正在调用的块。

2. 单击工具栏中的“更新不一致的块调用”。

在程序编辑器中更新特定的块调用

要在程序编辑器中更新特定的块调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开正在调用的块。

2. 右键单击待更新的块调用。

3. 在快捷菜单中，选择“更新”命令。
将打开“接口更新”对话框。此对话框显示使用中的块接口与被调用块的已更改接口之间的
差别。
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4. 必要时，可更改操作数的连接。要实现此操作，用户有以下选择：

– 用户可以通过拖放操作或剪切/复制和粘贴操作将操作数从旧接口移至新接口。

– 可以删除操作数。

– 可以重命名操作数。

– 可以通过自动完成指定一个新的操作数。

5. 单击“确定”(OK) 更新块调用。如果要取消更新，请单击“取消”(Cancel)。

说明

请注意，只有先前未在编辑器中使用“更新不一致的块调用”(Update inconsistent block calls) 
命令更新所有块调用时，“更新块调用”(Update block call) 命令才可用。

在编译期间更新块调用

按如下操作在编译期间隐式更新所有块调用和使用的 PLC 数据类型：

1. 打开项目树。

2. 选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

3. 选择快捷菜单中的“编译 > 软件（重建所有块）”命令。

参见

通过拖放操作插入块调用 (页 9486)
更改背景类型 (页 9490)
块调用 (页 69)

14.4.6.3 更改块调用

可以更改块调用的被调用块。 但要记住，在从函数 (FC) 更改为函数块 (FB) 时，不会创建任

何新的背景数据块。 

步骤

要更改块调用的被调用块，请按以下步骤操作：

1. 单击块调用中被调用块的名称，然后按 <F2> 键。 或者双击被调用块的名称。
将会打开一个文本框，当前被调用块的名称被选中。

2. 输入要调用的块的名称，或者在自动填充功能中选择该块。

3. 如果要调用一个 FB，请创建一个新的背景数据块，必要时还可以将其指定为操作数。
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14.4.6.4 更改背景类型

实例类型

可通过以下两种方式调用函数块：

• 作为单实例

• 作为多重实例

• 作为参数实例

另请参见“实例的基本知识 (页 71)” 
定义的实例类型可随时修改。

要求       
用户程序中将包含调用块。

步骤

要更改函数块的实例类型，请按以下步骤操作：

1. 打开代码块并选择块调用。

2. 在快捷菜单中，选择“更改实例”(Change instance) 命令。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

3. 单击按钮“单实例”、“多重实例”或“参数实例”。

– 如果选择“单实例”实例类型，则输入将分配给函数块的数据块的名称。

– 如果选择“多重实例”作为实例类型，则在“接口中的名称”(Name in the interface) 
文本域中输入变量的名称，该名称将被调用的函数块作为调用块接口中的静态变量输

入。

– 如果选择“多重实例”作为实例类型，则在“接口中的名称”(Name in the interface) 
文本框中输入 in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。

说明

上一个实例不会自动删除。

创建 FBD 程序

14.4 插入 FBD 元素

对 PLC 进行编程

9490 编程和操作手册, 11/2022



参见

通过拖放操作插入块调用 (页 9486)
在 FBD 中更新块调用 (页 9487)
实例 (页 71)

14.4.7 插入复杂 FBD 指令

14.4.7.1 使用“计算”指令 (S7-1200, S7-1500)

要求    
有一个可用的程序段。

步骤

要使用“计算”指令，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”任务卡。

2. 在“基本指令”窗格中，浏览至“数学函数 > CALCULATE”。
3. 通过拖放操作将元素移动到程序段中的所需位置。

对于带有占位符和问号的数据类型，将插入“计算”指令。

4. 输入计算的数据类型。

5. 输入计算的操作数。

说明

通过“计算”指令的输入来执行计算。 如果要使用常量，则也必须为其插入相应的输入。

6. 单击“编辑‘计算’指令”按钮，将使用正确的表达替代占位符。
并打开“编辑‘计算’指令”对话框。

7. 在“OUT:=”文本框中，输入所需的表达式。

说明

在“示例”区域中，列有可使用的有效表达式和可能指令的示例。 
例如要根据勾股定理确定一个值，可以输入“OUT := SQRT (SQR (IN1) + SQR (IN2))”。

8. 单击“确定”，确认输入。
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14.4.8 使用任意格式的注释

14.4.8.1 有关在 FBD 中使用自由格式的注释的基本信息 

简介   
使用自由格式的注释可在图形编程语言的源代码中添加注释，其与文本语言的行注释类似。

自由格式的注释可用于所有非二进制功能框。

注释掉程序代码

要在 LAD 和 FBD 编程语言中取消激活单个指令或整段程序，则需设置一个位与指令并行或

与该指令块进行串联。在 STL 和 SCL 语言中，注释掉代码的过程与 LAD 和 FBD 中的不同。

有关所有编程语言中注释掉程序代码的示例，请访问西门子工业在线支持网站中的以下 FAQ 
ID：109482004 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109482004/en)

参见

插入任意格式的注释 (页 9492)
编辑任意格式的注释 (页 9493)
删除自由格式的注释 (页 9494)

14.4.8.2 插入任意格式的注释

要求

有一个包含指令的程序段。

步骤  
要在指令上插入任意注释，请按以下步骤操作：

1. 必要时，激活工具栏中的“显示/隐藏任意格式注释”(Free-form comments on/off) 按钮。

2. 右键单击要插入无格式注释的指令。

3. 在快捷菜单中，选择“插入注释”(Insert comment) 命令。
将打开一个含有标准注释的注释框。 这样，注释框将通过一个箭头连接到相应的指令。

4. 在注释框中输入相应的注释内容。
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参见

有关在 FBD 中使用自由格式的注释的基本信息  (页 9492)
编辑任意格式的注释 (页 9493)
删除自由格式的注释 (页 9494)

14.4.8.3 编辑任意格式的注释

简介  
可以如下所述编辑任意格式的注释：

• 更改注释文本

• 更改注释框的位置或大小

• 将注释附加到其它元素

• 显示和隐藏无格式的注释

更改注释文本

要更改任意格式注释的文本，请按以下步骤操作：

1. 在注释框中单击。

2. 输入所需的文本。

更改注释框的位置

要更改注释框的位置，请按下列步骤操作：

1. 左键单击注释框，并按住鼠标按键。

2. 将注释框拖到所需位置。

更改注释框的大小

要更改注释框的大小，请按下列步骤操作：

1. 在注释框中单击。

2. 拖动注释框右下角的移动滑块直至注释框达到所需的大小。
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将注释附加到其它元素

要将无格式的注释附加到其它元素，请按以下步骤操作：

1. 左键单击链接注释框和指令的箭头的尖端，并按住鼠标按键。

2. 将箭头拖动到要附加该注释的元素。 可能的插入点以绿色正方形标记。

3. 释放鼠标按键。

显示和隐藏无格式的注释

要显示或隐藏任意格式的注释，请按以下步骤操作：

1. 单击工具栏中的“显示/隐藏任意格式注释”按钮。

参见

有关在 FBD 中使用自由格式的注释的基本信息  (页 9492)
插入任意格式的注释 (页 9492)
删除自由格式的注释 (页 9494)

14.4.8.4 删除自由格式的注释

步骤 
要删除自由格式的注释，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要删除的自由格式的注释。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

参见

有关在 FBD 中使用自由格式的注释的基本信息  (页 9492)
插入任意格式的注释 (页 9492)
编辑任意格式的注释 (页 9493)
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14.5 编辑 FBD 元素

14.5.1 选择 FBD 元素

可以选择程序段中的几个元素或者所有的元素。

要求  
提供 FBD 元素

选择几个 FBD 元素

要选择几个 FBD 元素，请按以下步骤操作：

1. 按住 <Ctrl> 键。

2. 单击要选择的所有 FBD 元素。

3. 现在释放 <Ctrl> 键。

选择程序段中的所有 FBD 元素。

要选择程序段中的所有 FBD 元素，请按以下步骤操作：

1. 转至想要选择其元素的程序段。

2. 选择“编辑”(Edit) 菜单中的“全选”(Select all) 命令或按 <Ctrl+A>。

参见

复制 FBD 元素 (页 9496)
剪切 FBD 元素 (页 9496)
从剪切板粘贴 FBD 元素 (页 9497)
替换 FBD 元素 (页 9498)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)
删除指令输入和输出 (页 9500)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 171)
删除 FBD 元素 (页 9501)
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14.5.2 复制 FBD 元素

要求 
有一个可用的 FBD 元素。

步骤

要复制 FBD 元素，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要复制的 FBD 元素。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”。

结果

将 FBD 元素复制并保存到剪贴板中。

参见

选择 FBD 元素 (页 9495)
剪切 FBD 元素 (页 9496)
从剪切板粘贴 FBD 元素 (页 9497)
替换 FBD 元素 (页 9498)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)
删除指令输入和输出 (页 9500)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 171)
删除 FBD 元素 (页 9501)

14.5.3 剪切 FBD 元素

要求 
有一个可用的 FBD 元素。
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剪切

要剪切 FBD 元素，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要剪切的 FBD 元素。

2. 在快捷菜单中，选择“剪切”。

结果

将 FBD 元素剪切并保存到剪贴板中。

参见

选择 FBD 元素 (页 9495)
复制 FBD 元素 (页 9496)
从剪切板粘贴 FBD 元素 (页 9497)
替换 FBD 元素 (页 9498)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)
删除指令输入和输出 (页 9500)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 171)
删除 FBD 元素 (页 9501)

14.5.4 从剪切板粘贴 FBD 元素

要求

有一个可用的 FBD 元素。

步骤

要粘贴剪切板中的 FBD 元素，请按以下步骤操作：

1. 复制一个 FBD 元素或剪切一个 FBD 元素。

2. 右键单击程序段中想要粘贴该元素的位置。

3. 在快捷菜单中，选择“粘贴”。
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参见

选择 FBD 元素 (页 9495)
复制 FBD 元素 (页 9496)
剪切 FBD 元素 (页 9496)
替换 FBD 元素 (页 9498)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)
删除指令输入和输出 (页 9500)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 171)
删除 FBD 元素 (页 9501)

14.5.5 替换 FBD 元素

FBD 元素与同类型的其它 FBD 元素的互换极为便捷。其优点是可以保留元素的参数，无需

重新输入。例如，可以交换 OR 和 AND、RS 触发器和 SR 触发器、比较功能或跳转指令。

要求  
存在至少含有一个 FBD 元素的程序段。

步骤

要将一个 FBD 元素替换为另一个 FBD 元素，请按以下步骤操作：

1. 选择要替换的 FBD 元素。
如果有与选定 FBD 元素相兼容的元素，则在该元素的右上角显示一个三角形。

2. 将光标放在该 FBD 元素的三角形图标上。
将显示一个下拉列表。

3. 从该下拉列表中，选择要用来替换现有 FBD 元素的 FBD 元素。

参见

选择 FBD 元素 (页 9495)
复制 FBD 元素 (页 9496)
剪切 FBD 元素 (页 9496)
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从剪切板粘贴 FBD 元素 (页 9497)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)
删除指令输入和输出 (页 9500)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 171)
删除 FBD 元素 (页 9501)

14.5.6 在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (S7-1200, S7-1500)

简介   
可以通过执行算术或二进制运算的其它输入来扩展多个 FBD 元素。 例如，这些元素有“加

法”、“乘法”、“与”或“或”指令。 还可以通过添加其它输出来扩展“移动值”和“分

用”指令框。

新的输入和输出名称由插入的元素类型和一个连续数字组成。 新的输入名称可以是“IN2”；新

的输出名称可以是“OUT2”。

要求

存在允许插入附加输入和输出的 FBD 元素。

插入附加输入

要将附加输入添加到 FBD 元素的函数框中，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 FBD 元素的现有输入。

2. 在快捷菜单中，选择“插入输入”。
附加输入将添加到 FBD 元素的函数框中。

或者：

1. 单击指令框中上次输入内容旁的黄色星号。
附加输入将添加到 FBD 元素的函数框中。

插入附加输出

要将附加输出添加到 FBD 元素的函数框中，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 FBD 元素的现有输出。

2. 从快捷菜单中选择“插入输出”。
附加输出将添加到 FBD 元素的函数框中。
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或者：

1. 单击指令框中上一次输出内容旁的黄色星号。
附加输出将添加到 FBD 元素的函数框中。

参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素 (页 9495)
复制 FBD 元素 (页 9496)
剪切 FBD 元素 (页 9496)
从剪切板粘贴 FBD 元素 (页 9497)
替换 FBD 元素 (页 9498)
删除指令输入和输出 (页 9500)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 171)
删除 FBD 元素 (页 9501)

14.5.7 删除指令输入和输出 (S7-1200, S7-1500)

简介  
已添加到指令中的输入和输出可以删除。

要求

存在已使用附加输入或输出扩展的 FBD 元素。

删除输入

要删除输入，请按下列步骤操作：

1. 选择要删除的输入。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。
将删除 FBD 元素的该输入。
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删除输出

要删除输出，请按下列步骤操作：

1. 选择要删除的输出。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。
将删除 FBD 元素的该输出。

参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素 (页 9495)
复制 FBD 元素 (页 9496)
剪切 FBD 元素 (页 9496)
从剪切板粘贴 FBD 元素 (页 9497)
替换 FBD 元素 (页 9498)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 171)
删除 FBD 元素 (页 9501)

14.5.8 删除 FBD 元素

要求

有一个可用的 FBD 元素。

步骤

要删除 FBD 元素，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要删除的 FBD 元素。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。
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参见

插入 FBD 元素 (页 9477)
选择 FBD 元素 (页 9495)
复制 FBD 元素 (页 9496)
剪切 FBD 元素 (页 9496)
从剪切板粘贴 FBD 元素 (页 9497)
替换 FBD 元素 (页 9498)
在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (页 9499)
删除指令输入和输出 (页 9500)
在 LAD 和 FBD 中启用和禁用 EN/ENO 机制 (页 171)

14.6 在 FBD 指令中插入操作数

14.6.1 插入操作数

插入 FBD 元素时，可插入字符串“<???>”、“<??.?>”和“...”作为参数占位符： 
• 以红色显示的“<???>”和“<??.?>”字符串表示需要进行连接的参数。 
• 以黑色显示的字符串“...”表示可以连接的参数。 
• “<??.?>”代表布尔占位符。 
此外，FBD 元素可将以下不同的 I/O 用于各个参数：

• 橙色 I/O：在该 I/O 处，只能互连变量或常量。

• 黑色 I/O：其它元素可在上游或下游进行连接的布尔输入或输出。

使用符号  标识“InOut”部分声明的输入/输出参数。

说明

要在工具提示中显示可用的数据类型，请将光标移动到占位符上。

要求     
有一个可用的 FBD 元素。
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操作步骤

要连接 FBD 元素的参数，请按以下步骤操作：

1. 单击参数的占位符。
将打开一个输入域。

2. 输入相应的参数，例如 PLC 变量、局部变量或常量。

说明

如果输入了已经定义的参数的绝对地址，则只要确认输入，该绝对地址就会变成相应参

数的符号名称。如果尚未定义该参数，则将在 PLC 变量表中输入具有该绝对地址和默认

名称“Tag_1”的新变量。确认输入时，该绝对地址将替换为符号名称“Tag_1”。

3. 按 Enter 键确认该参数。

4. 如果尚未定义该参数，则可以在程序编辑器中使用快捷菜单直接定义。
另请参见：“在程序编辑器中声明 PLC 变量 (页 9353)”。

或从 PLC 变量表中拖出：

1. 在项目树中，选择“PLC 变量”文件夹并打开 PLC 变量表。

2. 如果已打开 PLC 变量表，则将所需的变量拖到程序中的相应位置。如果尚未打开 PLC 变量表，
则现在打开详细视图。将所需的变量从详细视图拖到程序中的相应位置。

或从块接口中拖出：

1. 打开块接口。

2. 将所需的操作数从块接口拖到程序中的相应位置。

结果

• 如果语法没有错误，则显示的参数为黑色。

• 如果有语法错误，则光标将停留在输入域中，并且在巡视窗口的“信息 > 语法”寄存器

中会显示相应的错误消息。

参见

操作数的使用和寻址 (页 105)
使用自动完成 (页 9114)
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14.6.2 连接隐藏参数

简介    
如果某个指令包含隐藏参数，则指令框的下边缘上会有一个小箭头。可以通过白色字体来识

别隐藏参数。 
您可以随时显示和连接隐藏参数。

显示或隐藏隐藏参数

要显示或隐藏隐藏参数，请按以下步骤操作：

1. 点击指令框下边缘的向下箭头，可显示隐藏的参数。

2. 点击指令框下边缘的向上箭头，可显示隐藏的参数。

连接隐藏参数

要连接参数，请按以下步骤操作：

1. 如同连接可见参数那样连接隐藏参数。
相应的显示方式可能会因参数互连而发生变更：

– 如果在属性中选择“隐藏，如果未分配参数”(Hide, if no parameter is assigned) 选项，

该参数将显示。

– 如果在属性中选择“隐藏”(Hide) 选项，该参数将保持为隐藏不可见。 

参见

在调用块过程中隐藏参数 (页 9255)

14.6.3 显示或隐藏变量信息

简介

可在程序编辑器中显示待使用变量的以下信息：

• 变量名称

• 变量地址

• 说明变量的简单或层级注释

信息从局部变量和 DB 变量的块接口以及在 CPU 范围内都有效的变量的 PLC 变量表中获得。 
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可以显示所有块的变量信息，也可以显示单独打开的块的变量信息。如果显示所有块的变量

信息，则系统还将显示当前已打开且将来会打开的所有块的变量信息。在任何时候都可以隐

藏变量信息。如果隐藏所有块的变量信息，则在打开单个块时，系统将再次显示相应的变量

信息。

如果选择显示带有层级注释的变量信息，则结构化变量还将显示较高层级结构的注释信息。

注释信息将显示在变量注释后的括号内；各个级别的注释信息之间使用句点进行分隔。如果

某个结构层次中的变量没有注释信息，则不显示。而由两个连续的句点表示。

变量信息可统一显示在一个 LAD/FBD 程序段下方，也可直接显示在相应操作数处。与显示

和隐藏变量信息相同，即可对所有块进行统一设置，也可对某个已打开的块进行单独更改。 

显示或隐藏所有块的变量信息

要显示或隐藏所有块的变量信息，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”(PLC programming) 组。

3. 如果要显示变量信息，则可根据简单显示或分层显示注释信息的要求，在下拉列表中选择“显
示”(Show) 选项或“带有层级注释信息的变量信息”(Tag information with hierarchical 
comments) 选项。

4. 使用下拉列表“变量信息的位置(LAD/FBD)”(Position of the tag information (LAD/FBD))，可
指定在 LAD/FBD 程序段下方显示变量信息，或者在操作数处显示。
对于所有打开的块，变量信息将显示在所选位置处。如果还打开有其它块，则在此也将显示
这些块的变量信息。 

5. 如果要隐藏变量信息，则可在“变量信息”(Tag information) 下拉列表中选择选项“隐
藏”(Hide) 选项。
之后，系统将隐藏所有打开块的变量信息。如果还打开有其它块，则这些块的变量信息也将
同时隐藏。 

显示或隐藏一个已打开块的变量信息

要显示或隐藏一个已打开块的变量信息，请按以下步骤操作：

1. 如果要显示变量信息，则可根据简单显示或分层显示注释信息的要求，在“显示变量信
息”(Show tag information) 下拉列表中选择“显示变量信息”(Show tag information) 选项或
“带有层级注释信息的变量信息”(Tag information with hierarchical comments) 选项。

2. 要定义变量信息的位置，则需在程序编辑器工具栏中单击“变量信息的位置 (LAD/
FBD)”(Position of the tag information (LAD/FBD)) 按钮。每次单击该按钮时，位置都将发生改
变。此外，也可以单击“变量信息的位置(LAD/FBD)”(Position of the tag information (LAD/
FBD)) 按钮旁的小箭头，打开该下拉列表。之后，再从该下拉列表中选择所需位置。
此时，变量信息将显示在所选位置处。

3. 如果要隐藏变量信息，则可在“显示变量信息”(Shows the tag information) 下拉列表中选择
“隐藏变量信息”(Hide tag information) 选项。
变量信息将隐藏。 
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14.7 FBD 中的分支

14.7.1 有关 FBD 中分支的基本信息

定义

可以使用函数块图 (FBD) 编程语言创建并行分支。 通过在函数框之间插入的分支可以完成

该操作。 可以在分支内插入附加的函数框，以此可以建立复杂的函数块图。

下图显示了一个使用分支的示例：

参见

FBD 中分支的规则 (页 9506)
在 FBD 程序段中插入分支 (页 9507)
删除 FBD 程序段中的分支 (页 9507)

14.7.2 FBD 中分支的规则

规则  
以下规则适用于 FBD 中分支的使用：

• 分支向下打开。

• 只能在 FBD 元素之间插入分支。

• 要删除分支，必须删除所有 FBD 元素，包括分支本身。

• 如果删除了两个分支之间的连接，则被中断分支的 FBD 元素可放置在程序段中的任意位置。
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参见

有关 FBD 中分支的基本信息 (页 9506)
在 FBD 程序段中插入分支 (页 9507)
删除 FBD 程序段中的分支 (页 9507)

14.7.3 在 FBD 程序段中插入分支

要求  
有一个可用的程序段。

步骤

要在程序段中插入新分支，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”任务卡。

2. 在“基本指令”选项卡中，浏览至“常规 > 分支”。

3. 将元素从“元素”窗格拖到两个功能框间连线上的指定位置。

参见

FBD 中分支的规则 (页 9506)
有关 FBD 中分支的基本信息 (页 9506)
删除 FBD 程序段中的分支 (页 9507)

14.7.4 删除 FBD 程序段中的分支

要求

有一个可用的分支。

步骤

要删除分支，请按以下步骤操作：

1. 选择将分支链接到主分支的连线。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。
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结果

这样便删除了分支。 可在程序段内自由放置连接到已删除分支的函数框。 

参见

FBD 中分支的规则 (页 9506)
有关 FBD 中分支的基本信息 (页 9506)
在 FBD 程序段中插入分支 (页 9507)

14.8 FBD 中的逻辑路径

14.8.1 FBD 中的逻辑路径

逻辑路径的使用  
用户程序对应一个或多个程序段。 程序段可以包含一条或多条逻辑路径，路径上的二进制

信号以函数框形式来安排。 
下图所示为在一个程序段中使用多条逻辑路径的示例：

规则

使用逻辑路径时，请记住下列规则：

• 逻辑路径之间不允许存在连接。

• 每个程序段只允许有一个跳转指令。 跳转指令的定位规则仍然有效。
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执行逻辑路径

逻辑路径从上到下、从左到右执行。 这意味着首先执行第一个程序段的第一条逻辑路径中

的第一条指令。 然后执行该逻辑路径的所有其它指令。 接着执行第一个程序段的所有其它

逻辑路径。 只有先执行完所有逻辑路径后，才执行下一个程序段。 
使用跳转时，将绕开常规的逻辑路径执行顺序，而是执行跳转目标的指令。

分支和逻辑路径之间的区别

分支和逻辑路径之间的区别是：逻辑路径是独立分支，还可以出现在其它程序段中。 另一

方面，分支可设计为并联结构，并具有一个预定义的公共逻辑运算。

参见

插入逻辑路径 (页 9509)
删除逻辑运算路径 (页 9510)

14.8.2 插入逻辑路径

要求

• 块已经打开。

• 有一个可用的程序段。

步骤  
要在程序段中插入新逻辑路径，请按以下步骤操作：

1. 在程序段中插入任意指令，使它不与现有指令连接。
这样便插入了一个新逻辑路径。

2. 在新逻辑路径的末端插入赋值指令。

3. 在新逻辑路径中插入其它指令。

参见

FBD 中的逻辑路径 (页 9508)
删除逻辑运算路径 (页 9510)
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14.8.3 删除逻辑运算路径

要求

有一条可用的逻辑路径。

步骤  
要删除逻辑路径，请按以下步骤操作：

1. 按住鼠标左键，并拖出一个框包围该逻辑路径。 同时确保选中该逻辑路径的所有指令。 还可
以按住 <Shift> 键并选择该逻辑路径的第一条和 后一条指令。

2. 右键单击该逻辑路径中的一条指令。

3. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

参见

FBD 中的逻辑路径 (页 9508)
插入逻辑路径 (页 9509)
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14.9 FBD 编程示例

14.9.1 控制传送带的示例 

控制传送带

下图显示了以电气方式激活的传送带。 在传送带的开始端有两个按钮：S1 用于启动，S2 用
于停止。 在传送带的末端也有两个按钮：S3 用于启动，S4 用于停止。从任何一端都可启动

或停止传送带。

实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 说明

StartPushbutton_Lef
t (S1)

Input BOOL 位于传送带左侧的启

动按钮

StopPushbutton_Lef
t (S2)

Input BOOL 位于传送带左侧的停

止按钮

StartPushbutton_Rig
ht (S3)

Input BOOL 位于传送带右侧的启

动按钮

StopPushbutton_Rig
ht (S4)

Input BOOL 位于传送带右侧的停

止按钮

MOTOR_ON Output BOOL 启动传送带电机

以下程序段显示了为解决该任务而编写的 FBD 程序：

程序段 1：

创建 FBD 程序

14.9 FBD 编程示例

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9511



按下启动按钮“S1”或“S3”时，将启动传送带电机。

程序段 2：
按下停止按钮“S2”或“S4”时，将停止传送带电机。

参见

有关 FBD 的基本信息 (页 9465)
FBD 的设置 (页 9467)
使用程序段 (页 9469)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 中的分支 (页 9506)
FBD 中的逻辑路径 (页 9508)
检测传送带传送方向的示例 (页 9513)
检测存储区的填充量示例  (页 9515)
计算方程式的示例 (页 9519)
控制室温的示例 (页 9521)
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14.9.2 检测传送带传送方向的示例

检测传送带的传送方向

检测到的传送带传送方向用右箭头或左箭头指示。 如果传送的其它物料正在从右边接近 PEB1 
或从左边接近 PEB2，显示的箭头 初会关闭，直至两个光电屏蔽均通过后，才能重新检测

到传送方向并显示相应的箭头。 任务解决方案需要双沿存储器位来检测两个光电屏蔽上从“0”
到“1”的信号变化。

实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 说明

PEB1 Input BOOL 光电屏蔽 1
PEB2 Input BOOL 光电屏蔽 2
RIGHT Output BOOL 向右移动指示灯

LEFT Output BOOL 向左移动指示灯

CM1 Input BOOL 沿位存储器 1
CM2 Input BOOL 沿位存储器 2

以下程序段显示了为解决该任务而编写的 FBD 程序：

程序段 1：
如果光电屏蔽“PEB1”处的信号从“0”变为“1”（上升沿）并且此时“PEB2”的信号状态为“0”，则

传送带上的包裹向左移动。
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程序段 2：
如果光电屏蔽“PEB2”处的信号从“0”变为“1”（上升沿）并且此时“PEB1”的信号状态为“0”，则

传送带上的包裹向右移动。

参见

有关 FBD 的基本信息 (页 9465)
FBD 的设置 (页 9467)
使用程序段 (页 9469)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 中的分支 (页 9506)
FBD 中的逻辑路径 (页 9508)
控制传送带的示例  (页 9511)
检测存储区的填充量示例  (页 9515)
计算方程式的示例 (页 9519)
控制室温的示例 (页 9521)
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14.9.3 检测存储区的填充量示例 

检测存储区的填充量

下图显示的系统中包含两条传送带和一个临时存储区，临时存储区位于两条传送带之间。传

送带 1 将包裹传送到该存储区。传送带 1 末端靠近存储区的光电屏蔽，负责检测传送到存

储区的包裹数量。传送带 2 将包裹从临时存储区域传输到装载台，包裹将在此装载到卡车上。

存储区出口处的光电屏蔽，负责检测离开存储区传入装载台的包裹数量。五个指示灯用于指

示临时存储区的容量。

实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 说明

PEB1 Input BOOL 光电屏蔽 1
PEB2 Input BOOL 光电屏蔽 2
RESET Input BOOL 复位计数器

LOAD Input BOOL 将当前计数器值调整

为 PV 参数的值。

MAX STORAGE AREA 
FILL AMOUNT

Input INT 存储区中 大可能的

包裹数
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名称 声明 数据类型 说明

PACKAGECOUNT Output INT 存储区中的包裹数

（当前计数值）

STOCK_PACKAGES Output BOOL 当前计数值大于或等

于变量“MAX 
STORAGE AREA FILL 
AMOUNT”的值时置

位。

STOR_EMPTY Output BOOL 指示灯：存储区为空

STOR_NOT_EMPTY Output BOOL 指示灯：存储区非空

STOR_50%_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已用 
50 %

STOR_90%_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已用 
90 %

STOR_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已满

VOLUME_50 Input INT 比较值：50 个包裹

VOLUME_90 Input INT 比较值：90 个包裹

VOLUME_100 Input INT 比较值：100 个包裹

以下程序段为激活指示灯的 FBD 程序：

程序段 1：
当一个包裹传送到存储区时，“PEB1”处的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）。“PEB1”在信

号上升沿时，将启用“加计数”计数器，同时“PACKAGECOUNT”的当前计数值递增 1。
当一个包裹从存储区传送到装载台，“PEB2”处的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）。

“PEB2”在信号上升沿时，将启用“减计数”计数器，同时“PACKAGECOUNT”的当前计数值递

减 1。
只要存储区中没有包裹（“PACKAGECOUNT”=“0”），则“STOR_EMPTY”变量的信号状态置位为

“1”同时点亮“存储区为空”指示灯。

“RESET”变量的信号状态置位为“1”时，会将当前计数值复位为“0”。
如果“LOAD”变量的信号状态设置为“1”，则会将当前计数值设置为“MAX STORAGE AREA FILL 
AMOUNT”变量的值。如果当前计数值大于或等于“MAX STORAGE AREA FILL AMOUNT”变量

的值，则“STOCK_PACKAGES”变量的信号状态为“1”。
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程序段 2：
只要存储区中有包裹，“STOR_NOT_EMPTY”变量的信号状态就会设置为“1”，同时点亮“存储

区非空”指示灯。

程序段 3：
如果存储区中的包裹数大于或等于 50，则“存储区已用 50 %”指示灯将点亮。

程序段 4：
如果存储区中的包裹数大于或等于 90，则“存储区已用 90%”指示灯将点亮。
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程序段 5：
如果存储区中的包裹数达到 100，则“存储区已满”消息指示灯将点亮。

参见

有关 FBD 的基本信息 (页 9465)
FBD 的设置 (页 9467)
使用程序段 (页 9469)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 中的分支 (页 9506)
FBD 中的逻辑路径 (页 9508)
控制传送带的示例  (页 9511)
检测传送带传送方向的示例 (页 9513)
计算方程式的示例 (页 9519)
控制室温的示例 (页 9521)
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14.9.4 计算方程式的示例

计算复杂方程式

以下编程示例显示如何使用 FBD 编程语言计算以下类型的方程式： 
X= ((A + B) x C) / D
通常可使用算术运算计算该方程式。为此，可使用指令“ADD”、“MUL”和“DIV”。使用 S7-1200 
或 S7-1500 系列 CPU 时，还可使用指令“CALCULATE”。根据所选择的数据类型，该指令中

可组合使用不同的算术运算。

使用指令“ADD”、“MUL”和“DIV”进行计算 
计算以下方程式：

RESULT = ((A + B) x 15) / E
下表列出了所用变量的定义：

名称 数据类型 注释

A INT 被加数

B INT 加数

C INT 第一个中间结果

15 INT 乘数

D INT 第二个中间结果

E INT 除数

RESULT INT 终结果

以下程序段为计算该方程式的 FBD 程序：
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操作数“A”的值与操作数“B”的值相加。将和值存储在操作数“C”中。之后，将操作数“C”的值乘以

“15”。并将乘法结果存储在操作数“D”中。再将操作数“D”中存储的值除以操作数“E”的值。

终结果将保存在操作数“RESULT”中。

使用指令“CALCULATE”进行计算（仅 S7-1200/1500）
计算以下方程式：

RESULT = ((5 + 10) x 4) / 6
下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 备注 值

A Input INT 被加数 5
B Input INT 加数 10
C Input INT 乘数 4
D Input INT 除数 6
RESULT 输出 INT 终结果 10

要使用指令“CALCULATE”编写该方程式，请按以下步骤操作：

1. 将指令“CALCULATE”从“指令”(Instructions) 任务卡拖放到 FBD 程序段中。

2. 可以从“<???>”下拉列表中为该指令选择数据类型 INT。
3. 将块接口中声明的变量与指令框的输入和输出互连。

4. 单击指令框右上角的“计算器”(Calculator) 图标，输入待计算的方程式。
将打开“编辑‘计算’指令”(Edit "Calculate" instruction) 对话框。

5. 在“OUT:=”字段中，输入以下表达式：
((IN1 + IN2) * IN4) / IN3
该方程式将显示在指令框中。
以下程序段显示了 FBD 编程语言中的结果：

如果操作数“Tag_Input”的信号状态为“1”，则执行该指令。操作数“A”的值与操作数“B”的值相
加。将小计乘以“C”，然后除以“D”操作数的值。 终结果保存在“RESULT”操作数中。
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参见

有关 FBD 的基本信息 (页 9465)
FBD 的设置 (页 9467)
使用程序段 (页 9469)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 中的分支 (页 9506)
FBD 中的逻辑路径 (页 9508)
控制传送带的示例  (页 9511)
检测传送带传送方向的示例 (页 9513)
检测存储区的填充量示例  (页 9515)
控制室温的示例 (页 9521)

14.9.5 控制室温的示例

控制室温

在冷库中，温度必须维持在零摄氏度以下。 传感器用于检查是否存在温度波动。如果温度

上升到零摄氏度以上，制冷系统将在预设的时间内启动。在此期间，“制冷系统启动”指示

灯将一直点亮。

满足下列条件之一时，将停止制冷系统并熄灭指示灯：

• 传感器报告温度回落到零摄氏度以下。

• 预设的制冷时间已过。

• 按下了“停止”按钮。

如果预设的制冷时间已过，但冷库中的温度仍然过高，则可以按下“RESET”按钮重新启动制

冷系统。
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实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 备注

Sensor Input BOOL 温度传感器信号

RESET Input BOOL 重新启动

STOP Input BOOL 制冷系统停止。

MaxCoolTime - TIME 预设的制冷时间

该变量在“DB_Cool”
数据块中定义。

CurrCoolTime - TIME 当前已用的制冷时间

该变量在“DB_Cool”
数据块中定义。

Cooling system Output BOOL 制冷系统启动。

Lamp Output BOOL “制冷系统启动”信息

指示灯点亮。

TempVariable Temp BOOL 临时变量

该变量将存储 IEC 定
时器 TP 的信号状态。

以下程序段为控制室温的 FBD 程序：

程序段 1：
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程序段 2：

当冷库中的温度上升到零摄氏度以上时，“Sensor”操作数的信号状态从“0”变为“1”（信号上升

沿）。 当输入 IN 处于信号上升沿时，预设制冷时间的定时器函数将启动，同时

“TempVariable”的信号状态为“1”。 “TempVariable”的信号状态为“1”会导致制冷系统和指示灯

在程序段 2 中打开。必须在程序段 2 中对“传感器”、“制冷系统”和“指示灯”输出进

行编程，因为在定时器函数的 Q 输出中只能对一个线圈进行编程。

如果冷库中的温度回落到零摄氏度以下，传感器的信号状态将变回为“0”。这将停止制冷系

统并熄灭指示灯。

如果传感器没有发出温度下降的信号， 迟在预设的制冷时间用完后，将停止制冷系统并熄

灭指示灯。 在这种情况下，可以按“RESET”按钮重新开始制冷。 按下按钮后再松开该按钮，

将在输入 IN 端产生新的信号上升沿，该信号将重新启动制冷系统。

可以随时按下“STOP”按钮，停止制冷系统并熄灭指示灯。

参见

有关 FBD 的基本信息 (页 9465)
FBD 的设置 (页 9467)
使用程序段 (页 9469)
插入 FBD 元素 (页 9477)
编辑 FBD 元素 (页 9495)
在 FBD 指令中插入操作数 (页 9502)
FBD 中的分支 (页 9506)
FBD 中的逻辑路径 (页 9508)
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控制传送带的示例  (页 9511)
检测传送带传送方向的示例 (页 9513)
检测存储区的填充量示例  (页 9515)
计算方程式的示例 (页 9519)
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创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500) 15
15.1 STL 基础知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)

15.1.1 STL 编程语言 (S7-300, S7-400, S7-1500)

STL（语句列表）编程语言概述  
STL 是一种基于文本的编程语言，用于编写逻辑块。

STL 程序通常分为若干个程序段。 每个程序段中可包含一行或多行。 每个程序段中的行编

号从 1 开始，每出现一个新行编号便递增。 各 STL 指令都在程序段的行中进行编写，每行

只能指定一条 STL 指令。 每条语句都代表一条 CPU 指令。 CPU 将自上而下执行指令。 
以下示例说明了如何使用 STL 编写程序段：

STL 说明

A"Tag_Input_1" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”运算

A "Tag_Input_2" // 检查操作数的信号状态是否为“1”，并与当前的 RLO 进行“与”运算

S "Tag_Output" // 如果 RLO 为“1”，则将操作数设置为“1” 

15.1.2 STL 中的数据交换 (S7-300, S7-400, S7-1500)

S7-300/400 数据交换     
对于 S7-300/400 CPU，STL 编程通过累加器在不同存储区之间交换信息。 累加器是过程中

作为缓冲区的特殊寄存器。 所有 S7-300/400 CPU 均具有两个缓冲区，即累加器 1 (ACCU 1) 
和累加器 2 (ACCU 2)。 S7-400 CPU 和 S7-318 CPU 还有另外两个缓冲区，累加器 3 (ACCU 3) 
和 4 (ACCU 4)。 

S7-1500 数据交换

虽然 S7-1500 CPU 在处理器中不再具有寄存器，但是它们可以仿真地址寄存器、ACCU 1、
ACCU 2、状态字以及数据块寄存器 DB 和 DI。 数据主要通过块接口、全局数据块或 PLC 变
量进行交换。 使用累加器交换数据会降低程序的处理速度。 
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S7-1500 用 STL 编程时，请注意寄存器的下列基本指令：

• 寄存器、累加器和状态字中的数据仅适用于 STL 程序段。 当 LAD 或 FBD 程序段位于 STL 
程序段之后时，无法从 LAD 或 FBD 程序段中存取先前在 STL 中设置的寄存器数据。 但在

下游 STL 程序段中，可重新使用该寄存器中的数据。 
RLO 位属于例外情况： 如果该位在语言更改时设置为“未定义”(undefined)，则在下游程

序段中不再可用。

• 寄存器、累加器和状态字中的值也不会传送到被调用块中。仅“CC”和“UC”指令除外。如果

使用“UC”或“CC”指令并希望通过寄存器、状态字或累加器将参数传送到被调用块，则必须

在被调用块的属性中选择“通过寄存器传送参数”(Parameter passing via registers) 选项。 
请注意，该选项仅适用于 STL 块中进行标准存取，而且该块可能没有形参。 如果启用该

选项，则可以在块之间传送寄存器中的数据。 在此，RLO 位也属于例外情况： 如果在退

出块时该位设置为“未定义”(undefined)，则在块调用后将不再可用。

• 每次通过完整地址寻址存取数据块后，数据块寄存器 DB 将置位为“0”（例如，

%DB10.DBW10）。之后使用不完全地址访问数据块则会导致在编译时出错。

• 要将错误消息传递给调用的块，则可使用 BR 位。 首先需要通过指令“SAVE”，将错误消息

保存在被调用块的 BR 位中。 然后，再读取调用块中的 BR 位。

• 如果在 S7-1500 中对块接口中的局部形参进行符号寻址（例如，使用指令 L #myIn），则

需始终存取块调用中指定为背景数据块的数据块。 虽然 OPN DI、L AR2、+AR2、CDB、
CAR 指令会更改 DI 或地址寄存器中的内容，但在寻址局部形参时将不再继续评估寄存器。

加载和传送

在数据交换过程中，会标记出信息流的方向。 如果数据从存储器区域传送到累加器 1，则认

为是加载数据。 而数据从累加器 1 传送到存储器区域，则认为是“传送”。 加载和传送指

令在 STL 中用于加载和传送。

总之，加载和传送对编辑数字量值是而言非常必要的。 例如，如果要将两个值相加，则需

要将这两个值加载到缓冲区并执行相应的指令。 首先，将第一个要加数加载到累加器 1 中。

在加载第二个加数时，将累加器 1 中的第一个值移动到累加器 2 中。执行完相加指令（如 I+）
之后，将总和保存到累加器 1 中。可以使用传送指令将总和传送给其它操作数。

所有的累加器均为 32 位，并按字节计。 存储器区域和累加器 1 之间可以按照字节、字或双

字传送数据。

在累加器间交换数据

可以在各累加器之间交换数据。 累加器指令“TAK”、“PUSH”和“PUSH”用于此目的。 这样，可

以在提供的累加器之间传送数据并与累加器 1 交换字节数据。请注意，累加器指令“ENT”和
“LEAVE”对 S7-1500 不再适用。 
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参见

在 STL 中调用块时，通过寄存器传递参数。 (页 9527)
装载 (页 6788)
传送 (页 6797)
累加器 (页 6889)

15.1.3 通过寄存器传递参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)

15.1.3.1 在 STL 中调用块时，通过寄存器传递参数。 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在 STL 可使用以下指令进行块调用：

• CALL：调用块

• UC：无条件块调用

• CC：条件块调用

在块调用中，通常在被调用块和调用块间进行值传递。 所用的数据交换选项因 CPU 系列而异。

另请参见：STL 中的数据交换 (页 9525)

将值从调用块传递到被调用块

下表列出了在执行第一个程序段之前，被调用块中进行块调用后直接可用的寄存器、累加器

和状态位：

  S7-300/400 S7-1500
  UC / CC CALL UC / CC

通过选项“通过寄存

器传递参

数”(Parameter 
passing via 
registers)

CALL

状态位 OS 0 0 0 0
状态位 OV W W W 0
状态位 CC0 W W W 0

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.1 STL 基础知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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  S7-300/400 S7-1500
状态位 CC1 W W W 0
BR W W W 1
RLO W W W A
Accu 1 W W W A
Accu 2 W W W A
地址寄存器 1 W W W 0
地址寄存器 2 W 调用 FC：W

调用 FB：实例偏移

量

W 调用 FC：0
调用 FB：实例偏移

量

DB 寄存器 W W W A
DI 寄存器 W 调用 FC：W

调用 FB：背景 DB 编
号

W 调用 FC：A
调用 FB：背景 DB 编
号

图注：

0 表示块更改时寄存器将置位为“0”。
1 表示块更改时寄存器将置位为“1”。
W 表示可在调用块中设置寄存器中的数据并在被调用块中读取。

A 表示未将寄存器中的数据传递给被调用块。 如果未定义数据，访问操作将导致编译错误。

背景偏移量 = 背景 DB 中的偏移量

背景 DB 编号 = 背景 DB 的编号

将值从被调用块返回到调用块

下表列出了在调用块中执行块调用之后，直接可用的寄存器、累加器和状态位：

  S7-300/400 S7-1500
  UC / CC CALL UC / CC

通过选项“通过寄存

器传递参

数”(Parameter 
passing via 
registers)

CALL

状态位 OS 0 0 0 0
状态位 OV W W W -
状态位 CC0 W W W -

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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  S7-300/400 S7-1500
状态位 CC1 W W W -
BR W W W W
RLO W W1 W A
Accu 1 W W1 W -
Accu 2 W W1 W -
地址寄存器 1 W W1 W -
地址寄存器 2 W 调用 FC：W

调用 FB：-
W -

DB 寄存器 - √ - -
DI 寄存器 - √ - -

图注：

0 表示块更改时寄存器将置位为“0”。
1 表示块更改时寄存器将置位为“1”。
W 表示可在被调用块中设置寄存器中的数据并在调用块中进行读取。

W1 表示被调用块中的 output 参数和 in/out 参数可更改返回值。

- 表示不能将寄存器中的数据返回给调用块，也不能通过块调用更改寄存器中的数据。

A 表示无法将寄存器中的数据传递给被调用块。如果未定义数据，则访问操作可能会导致编

译错误。

√ 表示未将寄存器中的数据返回给调用块。 可通过被调用块中的参数隐式更改该值。

参见

通过寄存器激活参数传递 (页 9529)

15.1.3.2 通过寄存器激活参数传递 (S7-1500)

要求

• 禁用“优化块访问”(Optimized block access) 选项。

• 该块接口不带任何参数。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.1 STL 基础知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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步骤

要启用“通过寄存器传递参数”(Parameter passing via registers)，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 右键单击待设置为“通过寄存器传递参数”(Parameter passing via registers) 的块。

3. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。

4. 将打开该块的属性对话框。

5. 在区域导航中，单击“属性”(Attributes)。
6. 选择选项“通过寄存器传递参数”(Parameter passing via registers)。
7. 单击“确定”(OK)，确认输入。

参见

在 STL 中调用块时，通过寄存器传递参数。 (页 9527)
STL 中的数据交换 (页 9525)

15.2 STL 的设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

15.2.1 STL 设置的概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)

概述  
下表给列出了用户可对 STL 进行的设置：

组 设置 说明

视图 按 Enter 键时换行 按下 Enter 键时，将插入换行符。

参见

更改设置 (页 9531)

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.2 STL 的设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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15.2.2 更改设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

步骤

要更改设置，请执行如下操作：

1. 在“选项”菜单中，选择“设置”命令。
将在工作区中显示“设置”窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”组。

3. 更改设置。

结果

可直接装载设置更改，无需显式保存。

参见

STL 设置的概述 (页 9530)

15.3 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

15.3.1 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

功能 
用户程序在块的程序段中创建。 对于要编程的代码块，它必须包含至少一个程序段。 为获

得更佳的用户程序总览效果，还可以将您的程序划分为多个程序段。

参见

插入程序段 (页 9532)
选择程序段 (页 9533)
复制和粘贴程序段 (页 9534)
删除程序段 (页 9534)
展开和折叠程序段 (页 9535)
插入程序段标题 (页 9536)

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.3 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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输入程序段注释 (页 9537)
浏览程序段 (页 9538)

15.3.2 插入程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求 
块已经打开。

步骤

要插入新程序段，请按以下步骤操作：

1. 选择要在其后插入新程序段的程序段。

2. 在快捷菜单中选择“插入程序段”命令。

结果

在块中插入了新的空程序段。 

参见

使用程序段 (页 9531)
选择程序段 (页 9533)
复制和粘贴程序段 (页 9534)
删除程序段 (页 9534)
展开和折叠程序段 (页 9535)
插入程序段标题 (页 9536)
输入程序段注释 (页 9537)
浏览程序段 (页 9538)

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.3 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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15.3.3 选择程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

有一个可用的程序段。

选择一个程序段

要选择一个程序段，请执行如下操作：

1. 单击要选择的程序段的标题栏。

选择多个程序段

执行以下步骤，选择多个单独的程序段：

1. 按住 <Ctrl> 键。

2. 单击要选择的所有程序段。

要选择多个连续的程序段，请执行如下操作：

1. 按住 <Shift> 键。

2. 单击要选择的第一个程序段。

3. 单击要选择的 后一个程序段。
将选中第一个和 后一个程序段以及它们之间所有的程序段。 

参见

使用程序段 (页 9531)
插入程序段 (页 9532)
复制和粘贴程序段 (页 9534)
删除程序段 (页 9534)
展开和折叠程序段 (页 9535)
插入程序段标题 (页 9536)
输入程序段注释 (页 9537)
浏览程序段 (页 9538)

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.3 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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15.3.4 复制和粘贴程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
复制的程序段可粘贴在同一个块或其它块中。 在 LAD 或 FBD 中创建的程序段也可以插入到

相应其它编程语言的块中。

要求     
有一个可用的程序段。

步骤

要复制和粘贴程序段，请执行如下操作：

1. 选择要复制的一个或多个程序段。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
3. 在被复制的程序段中，选择要在其后粘贴的程序段。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

参见

使用程序段 (页 9531)
插入程序段 (页 9532)
选择程序段 (页 9533)
删除程序段 (页 9534)
展开和折叠程序段 (页 9535)
插入程序段标题 (页 9536)
输入程序段注释 (页 9537)
浏览程序段 (页 9538)

15.3.5 删除程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

有一个可用的程序段。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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步骤

要删除程序段，请按以下步骤操作：

1. 选择要删除的程序段。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

参见

使用程序段 (页 9531)
插入程序段 (页 9532)
选择程序段 (页 9533)
复制和粘贴程序段 (页 9534)
展开和折叠程序段 (页 9535)
插入程序段标题 (页 9536)
输入程序段注释 (页 9537)
浏览程序段 (页 9538)

15.3.6 展开和折叠程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求  
有一个可用的程序段。

打开和关闭程序段

要打开程序段，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题栏中的右箭头。

要关闭程序段，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题栏中的向下箭头。

打开和关闭所有程序段

要打开和关闭所有程序段，请执行如下操作：

1. 在工具栏中，单击“打开所有程序段”或“关闭所有程序段”。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.3 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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参见

使用程序段 (页 9531)
插入程序段 (页 9532)
选择程序段 (页 9533)
复制和粘贴程序段 (页 9534)
删除程序段 (页 9534)
插入程序段标题 (页 9536)
输入程序段注释 (页 9537)
浏览程序段 (页 9538)

15.3.7 插入程序段标题 (S7-300, S7-400, S7-1500)
程序段标题是程序段的标头。 程序段标题的长度被限制为一行。 可用手动输入标题，也可

以自动设置。 自动设置时，可以为各个程序段分别执行此操作，也可以通过设置指定程序

段标题始终自动设置。 
要自动插入程序段标题，必须对程序段中以下某个指令中的操作数的注释进行评估：

• 赋值

• 置位输出

• 复位输出

使用程序段中首先列出的指令。

满足以下条件时，仅自动插入程序段标题：

• 程序段尚没有标题。

• 用于注释的指令操作数具有注释。

说明

自动插入程序段标题时，请注意以下限制：

• 如果稍后更改操作数的注释，则不改写程序段标题。

• 如果更改指令的操作数，则不改写程序段标题。

• 程序段标题仅由上面列出的写指令进行设置。

• 如果操作数的数据类型为数组，将使用数组的注释而不是数组元素的注释。

• 不考虑各个操作数的注释。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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手动输入程序段标题

要输入程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 单击程序段的标题栏。

2. 输入程序段标题。

自动设置程序段标题

要指定始终自动设置程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”(PLC programming) 组。

3. 选择“附加设置”(Additional settings) 组中的“自动设置程序段标题”(Set network title 
automaticall) 复选框。
如果满足上面列出的条件，此后将自动设置程序段标题。

要自动设置各个程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 右键单击程序段标题栏中的“程序段 <程序段编号>”(Network <Number of the network>)。
2. 在快捷菜单中选择“自动设置程序段标题”(Set network title automatically) 命令。

如果满足上面列出的条件，将根据操作数的注释设置所选程序段的标题。

参见

使用程序段 (页 9531)
插入程序段 (页 9532)
选择程序段 (页 9533)
复制和粘贴程序段 (页 9534)
删除程序段 (页 9534)
展开和折叠程序段 (页 9535)
输入程序段注释 (页 9537)
浏览程序段 (页 9538)

15.3.8 输入程序段注释 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以使用程序段注释，对有关单个程序段的程序内容进行注释。 例如，可以指出程序段的

函数或提醒用户注意某些特性。 

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.3 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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要求  
有一个可用的程序段。

步骤

要输入程序段注释，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题前的右箭头。

2. 如果注释区域不可见，请单击工具栏中的“启用/禁用程序段注释”。
将显示注释区域。

3. 在注释区域中单击“注释”。
“注释”文本行将被选中。

4. 输入程序段注释。

参见

使用程序段 (页 9531)
插入程序段 (页 9532)
选择程序段 (页 9533)
复制和粘贴程序段 (页 9534)
删除程序段 (页 9534)
展开和折叠程序段 (页 9535)
插入程序段标题 (页 9536)
浏览程序段 (页 9538)

15.3.9 浏览程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以直接浏览到块中的特定位置。

步骤 
要浏览到块中的具体位置，请按以下步骤操作：

1. 右键单击编程窗口的代码区域。

2. 在快捷菜单中选择“转到 > 程序段/行”(Go to > Network/line) 命令。
将打开“转到”(Go to) 对话框。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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3. 选择要浏览的程序段。

4. 选择要浏览到程序段某行的行数。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

若可能，将显示相关的行。 若寻找的程序段或行不存在，则显示当前 后的程序段或所查

找程序段中当前的 后一行。 

参见

使用程序段 (页 9531)
插入程序段 (页 9532)
选择程序段 (页 9533)
复制和粘贴程序段 (页 9534)
删除程序段 (页 9534)
展开和折叠程序段 (页 9535)
插入程序段标题 (页 9536)
输入程序段注释 (页 9537)

15.4 插入 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

15.4.1 STL 的规则 (S7-300, S7-400, S7-1500)

规则     
按递增顺序输入 STL 指令时，必须遵守下列规则：

• 一条指令中可以包含可选跳转标签的规范、操作、操作数和可选注释。示例：

M001：A I1.0 //注释

• 每条指令均在各自的单独行中。

• 每个块 多可输入 999 个程序段。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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• 操作或绝对值地址的输入是不分大小写的。

• 如果要进行块调用，则必须在调用块之前编写该调用的块。

不允许使用的指令将以红色高亮显示。转出和巡视窗口中的信息可用于故障排除。

跳转

对于跳转操作，请确保跳转目的地始终位于逻辑序列的起始处，而且在不同的嵌套层级中（不

适用于 CPU 318-2）。跳转目的地不能位于逻辑序列或嵌套层级中。

参见

手动输入 STL 指令 (页 9543)
使用“指令”(Instructions) 任务卡插入 STL 指令 (页 9544)
插入注释 (页 9557)
插入操作数 (页 9547)
在 STL 中使用收藏夹 (页 9549)
在 STL 中插入块调用 (页 9551)

15.4.2 全局库“长函数”中的指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

说明

下表列出了全局库“长函数”中包含的相关指令。

指令 说明

ABS_LINT 计算 LINT 数据类型的绝对值

ABS_LREAL 计算 LREAL 数据类型的绝对值

ACOS_LREAL 计算 LREAL 数据类型的反余弦值

ADD_LINT 加 LINT 数据类型

ADD_LREAL 加 LREAL 数据类型

ADD_ULINT 加 ULINT 数据类型

AND_LWORD 与 LWORD 数据类型进行“与”运算

ASIN_LREAL 计算 LREAL 数据类型的反余弦值

ATAN_LREAL 计算 LREAL 数据类型的反正切值
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指令 说明

COS_LREAL 计算 LREAL 数据类型的余弦值

DINT_to_LINT 将数据类型从 DINT 转换为 LINT
DIV_LINT 除以 LINT 数据类型

DIV_LREAL 除以 LREAL 数据类型

DIV_ULINT 除以 ULINT 数据类型

EQ_LINT 比较 LINT 数据类型，等于

EQ_LREAL 比较 LREAL 数据类型，等于

EQ_LWORD 比较 LWORD 数据类型，等于

EQ_ULINT 比较 ULINT 数据类型，等于

EXP_LREAL 计算 LREAL 数据类型的指数值

GE_LINT 比较 LINT 数据类型，大于等于

GE_LREAL 比较 LIREAL 数据类型，大于等于

GE_ULINT 比较 ULINT 数据类型，大于等于

GT_LINT 比较 LINT 数据类型，大于

GT_LREAL 比较 LREAL 数据类型，大于

GT_ULINT 比较 ULINT 数据类型，大于

LE_LINT 比较 LINT 数据类型，小于等于

LE_LREAL 比较 LREAL 数据类型，小于等于

LE_ULINT 比较 ULINT 数据类型，小于等于

LINT_to_DINT 将数据类型从 LINT 转换为 DINT
LINT_to_LREAL 将数据类型从 LINT 转换为 LREAL
LINT_to_ULINT 将数据类型从 LINT 转换为 ULINT
LN_LREAL 计算 LREAL 数据类型的自然对数

LREAL_to_LINT 将数据类型从 LREAL 转换为 LINT
LREAL_to_REAL 将数据类型从 LREAL 转换为 REAL
LREAL_to_ULINT 将数据类型从 LREAL 转换为 ULINT
LT_LINT 比较 LINT 数据类型，小于

LT_LREAL 比较 LREAL 数据类型，小于

LT_ULINT 比较 ULINT 数据类型，小于

LWORD_to_ULINT 将数据类型从 LWROD 转换为 ULINT
LWORD_to_WORD 将数据类型从 LWROD 转换为 WORD
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指令 说明

MOVE_LINT 移动 LINT 数据类型的值

MOVE_LREAL 移动 LREAL 数据类型的值

MOVE_LWORD 移动 LWORD 数据类型的值

MOVE_ULINT 移动 ULINT 数据类型的值

MUL_LINT 乘以 LINT 数据类型

MUL_LREAL 乘以 LREAL 数据类型

MUL_ULINT 乘以 ULINT 数据类型

NE_LINT 比较 LINT 数据类型，不等于

NE_LREAL 比较 LREAL 数据类型，不等于

NE_LWORD 比较 LWORD 数据类型，不等于

NE_ULINT 比较 ULINT 数据类型，不等于

NEG_LINT 取反 LINT 数据类型

NEG_LREAL 取反 LREAL 数据类型

OR_LWORD 与 LWORD 数据类型进行“或”运算

RDN_LREAL 取整 LREAL 数据类型

REAL_to_LREAL 将数据类型从 REAL 转换为 LREAL
SIN_LREAL 计算 LREAL 数据类型的正弦值

SQR_LREAL 计算 LREAL 数据类型的平方

SQRT_LREAL 计算 LREAL 数据类型的平方根

SUB_LINT 减 LINT 数据类型

SUB_LREAL 减 LREAL 数据类型

SUB_ULINT 减 ULINT 数据类型

TAN_LREAL 计算 LREAL 数据类型的正切值

TRUNC_LREAL 截尾取整 LREAL 数据类型

UDINT_to_ULINT 将数据类型从 UDINT 转换为 ULINT
ULINT_to_LINT 将数据类型从 ULINT 转换为 LINT
ULINT_to_LREAL 将数据类型从 ULINT 转换为 LREAL
ULINT_to_LWORD 将数据类型从 ULINT 转换为 LWORD
ULINT_to_UDINT 将数据类型从 ULINT 转换为 UDINT
WORD_to_LWORD 将数据类型从 WROD 转换为 LWORD
XOR_LWORD 与 LWORD 数据类型进行“异或”运算
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参见

手动输入 STL 指令 (页 9543)
使用“指令”(Instructions) 任务卡插入 STL 指令 (页 9544)
插入操作数 (页 9547)

15.4.3 手动输入 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
自动或手动创建空的程序段时，在程序段内将生成一个两行的输入域。 在该输入域中可输入 
STL 指令。

说明

S7-1500： 使用仿真寄存器和累加器的“指令”(Instructions) 任务卡中的指令，无法将 64 位
变量（如 LInt）用作操作数。 如果想要使用 64 位变量，则需使用全局库“长整型函数”中

的指令。

要求  
有一个可用的程序段。

步骤

要在程序段中输入 STL 指令，请执行以下步骤：

1. 在程序段中，单击输入字段的第一个空行。

2. 输入一条指令。

3. 输入空格。

4. 输入操作数。

说明

也可以通过拖放操作，从 PLC 变量表或详情视图中插入已定义的操作数。

5. 输入一行注释。 这一步可选。

6. 按 Enter 键确认指令。

7. 重复步骤 2 到 6，直到输入全部的必需指令。
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结果

按 Enter 键结束指令之后，程序编辑器将执行以下操作：

• 语法检查： 检查之后，将以红色斜体显示出错的条目。 此外，还会在信息窗口的“语

法”(Syntax) 选项卡中看到详细的错误消息。

• 更改大小写： 将指令更改为大写。

• 如果在符号编程中输入了绝对地址，则该地址将转换为符号名称。 如果无可用符号的名

称，则插入“Tag_< number>”。
• 块调用： 插入并显示所需参数。

• 在输入域中插入另一行。

参见

全局库“长函数”中的指令 (页 9540)
STL 的规则 (页 9539)
使用“指令”(Instructions) 任务卡插入 STL 指令 (页 9544)
插入操作数 (页 9547)
在 STL 中使用收藏夹 (页 9549)
在 STL 中插入块调用 (页 9551)
插入注释 (页 9557)

15.4.4 使用“指令”(Instructions) 任务卡插入 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
自动或手动创建空的程序段时，在程序段内将生成一个两行的输入域。 在该输入域中可输入 
STL 指令。

说明

S7-1500： 使用仿真寄存器和累加器的“指令”(Instructions) 任务卡中的指令，无法将 64 位
变量（如 LInt）用作操作数。 如果想要使用 64 位变量，则需使用全局库“长整型函数”中

的指令。

要求  
有一个可用的程序段。
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步骤

要使用“指令”(Instructions) 任务卡将 STL 指令插入程序段，请执行以下步骤：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

2. 要插入指令，请选择下列任一步骤：

– 找到要插入的 STL 元素，将其拖动到程序段中的所需位置。

– 在程序段中选择要插入元素的位置，双击要插入的元素。

3. 输入所需操作数。

说明

也可以通过拖放操作，从 PLC 变量表、数据块、详情视图或块接口中插入已定义的操作数。

4. 输入一行注释。 这一步可选。

5. 重复步骤 2 到 4，直到输入全部的必需指令。

结果

按 Enter 键结束指令之后，程序编辑器将执行以下操作：

• 语法检查： 检查之后，将以红色斜体显示出错的条目。 此外，还可以在信息窗口中看到

详细错误消息。

• 更改大小写： 将指令更改为大写。

• 如果在符号编程中输入了绝对地址，则该地址将转换为符号名称。如果无可用符号的名

称，则插入“Tag_< number>”。
• 块调用：插入并显示所需参数。

• 在输入域中插入另一行。

参见

全局库“长函数”中的指令 (页 9540)
STL 的规则 (页 9539)
手动输入 STL 指令 (页 9543)
插入操作数 (页 9547)
在 STL 中使用收藏夹 (页 9549)
在 STL 中插入块调用 (页 9551)
插入注释 (页 9557)
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15.4.5 选择 STL 指令的数据类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)

15.4.5.1 选择数据类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

有些指令可使用几种不同的数据类型。 如果在程序中使用这些指令之一，需要在程序的指

定点为指令指定有效的数据类型。 
对某个指令有效的数据类型在该指令的下拉列表中列出。 可从下拉列表中选择相应条目来

指定指令的数据类型。 如果操作数的数据类型与指令的数据类型不同，且无法隐式转换，则

操作数将显示为红色，并显示相应的错误消息。 

15.4.5.2 定义指令的数据类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

有些指令可使用几种不同的数据类型。 向程序中插入这些指令时，必须在程序的实际点处

为这些指令指定数据类型。

步骤

要通过下拉列表定义指令的数据类型，请按以下步骤操作：

1. 通过拖放操作在程序中要求的位置插入指令。
在已插入指令的下拉列表中 会显示条目“???”（未定义）。

2. 单击下拉列表上方的三角形。
将打开下拉列表，显示适用于该指令的数据类型。

3. 从下拉列表中选择一个数据类型。
将显示所选的数据类型。
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15.4.6 插入操作数 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以手动输入 STL 指令的操作数，也可以通过拖拽方式从 PLC 变量表、数据块、详情视图或

块接口中插入操作数。

说明

S7-1500： 使用仿真寄存器和累加器的“指令”(Instructions) 任务卡中的指令，无法将 64 位
变量（如 LInt）用作操作数。 如果想要使用 64 位变量，则需使用全局库“长整型函数”中

的指令。

步骤  
要手动输入 STL 指令的操作数，请执行以下步骤：

1. 将光标定位在该操作的右侧。

2. 输入空格，然后输入操作数。

说明

如果输入了在符号编程中所定义的参数绝对地址，则在确认输入后，该绝对地址将转换

为参数的符号名称。 如果该参数尚未定义，则需将在 PLC 变量表中输入带有该绝对地址

和默认名称“Tag_1”的新变量。 确认输入时，该绝对地址将替换为符号名称“Tag_1”。

3. 按 Enter 键确认该参数。

4. 如果该参数尚未定义，则可以在程序编辑器中使用快捷菜单直接定义。
另请参见： "在程序编辑器中直接声明变量 (页 9353)”

或从 PLC 变量表中拖出：

1. 在项目树中，选择“PLC 变量”(PLC tags) 文件夹或打开 PLC 变量表。

2. 如果已打开 PLC 变量表，则将符号从所需变量的第一列拖动到程序中的适当位置。 如果尚未
打开 PLC 变量表，则将打开详细视图。 将所需变量从详细视图拖动到程序中的适当位置。

或从块接口中拖出：

1. 打开块接口。

2. 将所需的操作数从块接口拖动到指令窗口。

参见

全局库“长函数”中的指令 (页 9540)
STL 的规则 (页 9539)
手动输入 STL 指令 (页 9543)
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使用“指令”(Instructions) 任务卡插入 STL 指令 (页 9544)
在 STL 中使用收藏夹 (页 9549)
在 STL 中插入块调用 (页 9551)
插入注释 (页 9557)
操作数的使用和寻址 (页 105)
使用自动完成 (页 9114)

15.4.7 显示或隐藏变量信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以隐藏或显示变量文档中的简单注释或分层注释，而无需考虑操作数采用绝对表示法还是

符号表示法。 就本地变量和 DB 变量而言，将从块接口中获取该信息。 就对于整个 CPU 有
效的变量而言，将从 PLC 变量表中获取该信息。 
可以显示所有块的变量信息，也可以显示单独打开的块的变量信息。 如果显示所有块的变

量信息，那么也会显示目前以及将来会打开的所有块的变量信息。

在任何时候都可以隐藏变量信息。 如果隐藏了所有块的变量信息，那么在打开各个块时将

再次显示对应的变量信息。

如果选择显示具有分层注释的变量信息，还将会显示结构化变量的更高结构层次的注释。 显
示内容在变量注释的后面，位于括号中；各个级别的注释使用句点进行分隔。 如果在某个

结构层次上没有变量的注释，将在显示中省略，这种情况可以通过两个句点进行识别。

显示或隐藏所有块的变量信息

要显示或隐藏所有块的变量信息，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”(PLC programming) 组。

3. 如果要显示变量信息，请选择“变量信息”(Tag information) 下拉列表中的“扩展”(Expand) 选
项，或者根据要显示简单注释还是分层注释，选择“具有层次结构的变量信息”(Tag 
information with hierarchy)。

4. 如果要隐藏变量信息，请选择“变量信息”(Tag information) 下拉列表中的“折叠”(Collapse) 
选项。
将显示或隐藏所有块的变量信息。 打开更多块时，显示还是隐藏其变量信息则取决于所选的
设置。
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显示或隐藏一个已打开块的变量信息

要显示或隐藏一个已打开块的变量信息，请按以下步骤操作：

1. 如果要显示变量信息，请选择“显示变量信息”(Shows the tag information) 下拉列表中的“显
示变量信息”(Show tag information) 选项，或者根据要显示简单注释还是分层注释，选择“具
有层次结构的变量信息”(Tag information with hierarchy)。

2. 如果要隐藏变量信息，请选择“隐藏变量信息”(Hides tag information) 下拉列表中的“隐藏
变量信息”(Hide tag information) 选项。
将显示或隐藏此变量信息。 

15.4.8 在 STL 中使用收藏夹 (S7-300, S7-400, S7-1500)

15.4.8.1 将 STL 元素添加到收藏夹 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求  
• 块已经打开。

• 已为“指令”任务卡设置了多窗格模式，或者在编辑器中显示有“收藏夹”。

步骤

要将 SCL 指令添加到“收藏夹”，请执行如下操作：

1. 打开“指令”任务卡。

2. 将“基本指令”窗格 大化。

3. 在“基本指令”面板中，查找要添加到收藏夹的指令。

4. 将该指令拖放到“收藏夹”面板中或者程序编辑器中的“收藏夹”区域中。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。
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参见

使用收藏夹插入 STL 指令  (页 9550)
从收藏夹中删除 STL 指令 (页 9551)
程序编辑器概述 (页 9089)

15.4.8.2 使用收藏夹插入 STL 指令  (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求  
• 块已经打开。

• 收藏夹可用。

步骤

要使用“收藏夹”将指令插入程序，请执行如下操作：

1. 将待插入的指令从收藏夹中拖放到指定位置。

或者：

1. 在要插入指令的程序中选择插入位置。

2. 在“收藏夹”中，单击待插入的指令。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。

参见

程序编辑器概述 (页 9089)
将 STL 元素添加到收藏夹 (页 9549)
手动输入 STL 指令 (页 9543)
使用“指令”(Instructions) 任务卡插入 STL 指令 (页 9544)
从收藏夹中删除 STL 指令 (页 9551)
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15.4.8.3 从收藏夹中删除 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

代码块已打开。 

步骤

要从“收藏夹”删除指令，请执行如下操作：

1. 右键单击待删除的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“删除指令”命令。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。

参见

将 STL 元素添加到收藏夹 (页 9549)
使用收藏夹插入 STL 指令  (页 9550)
程序编辑器概述 (页 9089)

15.4.9 在 STL 中插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)

15.4.9.1 手动插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在此，可插入函数 (FC) 调用和函数块 (FB) 调用。函数块可作为单实例、多重实例或参数实

例进行调用。 
另请参见“实例的基本知识 (页 71)”

要求    
有一个可用的程序段。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.4 插入 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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插入一个函数调用 (FC)
要在 STL 程序段中插入一个函数调用，请执行以下步骤：

1. 输入“CALL <Name of the function to be called>”。
将“<Name of the function to be called>”替换为要调用的函数名称。

2. 按 Enter 键确认输入。

– 如果函数已存在，则将函数的所有参数都插入到调用中。

– 如果函数不存在，则必须手动输入参数。

插入一个函数块调用 (FB)
要插入对一个函数块调用 (FB)，请执行以下步骤：

1. 输入“CALL <被调用的函数块的名称>, <背景数据块的名称>”。
将“<Name of the function to be called>”替换为要调用的函数块名称。背景数据块条目可选。

2. 按 Enter 键确认输入。
如果尚未指定背景数据块或者指定的背景数据块不存在，则将打开“调用选项”(Call options) 
对话框。这里将执行步骤 3 和 4。

3. 在此对话框中，可输入要将该块调用为单实例、多重实例或参数实例。

– 单击“单实例”(Single instance) 按钮时，可在输入字段“名称”(Name) 中输入待分配

给该调用的数据块名称。

如果调用的块中包含监视，则可在“ProDiag 函数块”(ProDiag FB) 文本框中为监视函数

指定一个 ProDiag 函数块。

– 单击“多重实例”(Multi instance) 按钮时，可在“接口中的名称”(Name in the 
interface) 框中输入变量的名称，输入的被调用函数块将在调用块的该接口中作为一

个静态变量。

– 单击“参数实例”按钮，可在“接口中的名称”(Name in the interface) 文本框中输入 
in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

在调用具有背景数据块的当前函数或函数块时，将函数或函数块的参数插入到调用。然后可

以分配这些参数。 
另请参见“块调用时的参数传递 (页 91)”
如果调用函数块时指定的背景数据块不存在，则将创建该背景数据块。 

参见

使用拖放操作插入块调用 (页 9553)
在 STL 中更新块调用 (页 9554)

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.4 插入 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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更改背景类型 (页 9556)
在 STL 中调用块时，通过寄存器传递参数。 (页 9527)

15.4.9.2 使用拖放操作插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以从项目树中通过拖放操作，插入当前的函数 (FC) 调用和函数块 (FB) 调用。函数块可作

为单实例、多重实例或参数实例进行调用。 
另请参见“实例的基本知识 (页 71)”

要求     
• 有一个可用的程序段。

• 待调用的函数 (FC) 或函数块 (FB) 存在。

插入一个函数调用 (FC)
要使用拖放操作在 STL 程序段中插入一个函数调用，请执行以下步骤：

1. 将函数从项目树拖动到程序段中。

插入一个函数块调用 (FB)
要插入对一个函数块调用 (FB)，请执行以下步骤：

1. 将函数块从项目树拖动到程序段中。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

2. 在此对话框中，可输入要将该块调用为单实例、多重实例或参数实例。

– 单击“单实例”(Single instance) 按钮，则可在输入域“名称”(Name) 中输入将分配给

调用背景数据块的名称。

如果调用的块中包含监视，则可在“ProDiag 函数块”(ProDiag FB) 文本框中为监视函数

指定一个 ProDiag 函数块。

– 单击“多重实例”(Multi instance) 按钮时，可在“接口中的名称”(Name in the 
interface) 框中输入变量的名称，输入的被调用函数块将在调用块的该接口中作为一

个静态变量。

– 单击“参数实例”按钮，可在“接口中的名称”(Name in the interface) 文本框中输入 
in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

3. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

函数或函数块及其参数都将一同插入。然后可以分配这些参数。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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另请参见“块调用时的参数传递 (页 91)” 
如果调用函数块时指定的背景数据块不存在，则将创建该背景数据块。 

参见

手动插入块调用 (页 9551)
在 STL 中更新块调用 (页 9554)
更改背景类型 (页 9556)

15.4.9.3 在 STL 中更新块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
如果更改了被调用块的接口参数，则无法再正确执行该块调用。可通过更新块调用来避免此

类不一致的块调用。

可通过以下几种方式更新块调用：

• 在程序编辑器中显式更新所有不一致的块调用。

将更新打开块中不一致的块调用。过程中将进行以下操作：

– 添加新参数。

– 如果已删除的参数没有连接，则会移除。

– 重命名的参数将获得新的参数名。

说明

如果更新所有不一致块调用，则可能导致参数输入错误，因此不能使用“更新块调用”

命令。此时，需对各个块调用进行单独更新。 

• 在程序编辑器中显式更新块调用。

将显示“接口更新”(Interface update) 对话框。在该对话框中，可以选择更改新接口操作

数的连接。随后将更新这个块的不一致调用。过程中将进行以下操作：

– 添加新参数。

– 如果已删除的参数没有连接，则会移除。

– 重命名的参数将获得新的参数名。

• 在编译期间隐式更新。

将更新程序中的所有块调用以及所用的 PLC 数据类型。请注意，当在下一个编译过程之

前调用函数 (FC) 时，必须为所有新的正式参数提供实际参数。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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在程序编辑器中更新所有不一致的块调用

要在一个块中打开所有块调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开正在调用的块。

2. 单击工具栏中的“更新不一致的块调用”。

在程序编辑器中更新特定的块调用

要在程序编辑器中更新特定的块调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开正在调用的块。

2. 右键单击待更新的块调用。

3. 在快捷菜单中，选择“更新”命令。
将打开“接口更新”对话框。此对话框显示使用中的块接口与被调用块的已更改接口之间的
差别。

4. 必要时，可更改操作数的连接。要实现此操作，用户有以下选择：

– 用户可以通过拖放操作或剪切/复制和粘贴操作将操作数从旧接口移至新接口。

– 可以删除操作数。

– 可以重命名操作数。

– 可以通过自动完成指定一个新的操作数。

5. 单击“确定”(OK) 更新块调用。如果要取消更新，请单击“取消”(Cancel)。

说明

请注意，只有先前未在编辑器中使用“更新不一致的块调用”(Update inconsistent block calls) 
命令更新所有块调用时，“更新块调用”(Update block call) 命令才可用。

在编译期间更新块调用

按如下操作在编译期间隐式更新所有块调用和使用的 PLC 数据类型：

1. 打开项目树。

2. 选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

3. 选择快捷菜单中的“编译 > 软件（重建所有块）”命令。

参见

手动插入块调用 (页 9551)
使用拖放操作插入块调用 (页 9553)

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.4 插入 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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更改背景类型 (页 9556)
块调用 (页 69)

15.4.9.4 更改背景类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)

实例类型

可通过以下两种方式调用函数块：

• 作为单实例

• 作为多重实例

• 作为参数实例

另请参见“实例的基本知识 (页 71)” 
定义的实例类型可随时修改。

要求       
用户程序中将包含调用块。

步骤

要更改函数块的实例类型，请按以下步骤操作：

1. 打开代码块并选择块调用。

2. 在快捷菜单中，选择“更改实例”(Change instance) 命令。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

3. 单击按钮“单实例”、“多重实例”或“参数实例”。

– 如果选择“单实例”实例类型，则输入将分配给函数块的数据块的名称。

– 如果选择“多重实例”作为实例类型，则在“接口中的名称”(Name in the interface) 
文本域中输入变量的名称，该名称将被调用的函数块作为调用块接口中的静态变量输

入。

– 如果选择“多重实例”作为实例类型，则在“接口中的名称”(Name in the interface) 
文本框中输入 in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。

说明

上一个实例不会自动删除。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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参见

手动插入块调用 (页 9551)
使用拖放操作插入块调用 (页 9553)
在 STL 中更新块调用 (页 9554)
实例 (页 71)

15.4.10 插入注释 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对程序代码添加注释 
有多种选项可以为 STL 程序添加注释信息：

• 行注释

行注释以“//”开头，直到行尾。

• 行内的注释部分

注释段以“(*”开始，到“*)”结束。 注释段可以位于行内的任何位置，但不能跨行。

要求         
有一个可用的程序段。

插入行注释

要将行注释插入到一条指令行中，请执行以下步骤：

1. 在指令行的结束输入“//”。
2. 输入注释信息。

在行内插入注释段

执行以下步骤，在指令行内插入注释段：

1. 在指令行的任意位置输入“(*”。
2. 在“(*”后输入注释内容。

3. 在注释内容后输入“*)”。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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通过注释禁用一行或多行

要通过注释来禁用程序代码，请按以下步骤操作：

1. 选择要注释掉的代码行。

2. 在编辑器中单击“注释选择”(Comment selection) 按钮。

3. 将“//”插入到所选行的开头。该符号后面的代码将解释为注释。如果要禁用包含有行注释的那
些行，那么也只需插入“//”。 如果之后再次启用这些行，则会保留原始注释。

启用注释行

要启用已被注释掉但仍可以再次启用为代码的行，请按以下步骤操作：

1. 选择要启用的代码行。

2. 在编辑器中单击“删除注释”(Remove comment) 按钮。

3. 删除行首的行注释标记“//”。

结果

将高亮显示这些注释信息。 

参见

STL 的规则 (页 9539)
手动输入 STL 指令 (页 9543)
使用“指令”(Instructions) 任务卡插入 STL 指令 (页 9544)
插入操作数 (页 9547)
在 STL 中使用收藏夹 (页 9549)
在 STL 中插入块调用 (页 9551)

15.5 编辑 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

15.5.1 选择 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以选择程序段的单个指令或全部指令。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.5 编辑 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程

9558 编程和操作手册, 11/2022



要求  
STL 指令可用。

选择单个 STL 指令

要选择 STL 指令，请执行以下步骤：

1. 在待选择的第一个字符之前，设置插入标记。

2. 按住鼠标左键。

3. 将光标移动到待选择的 后一个字符后面的位置。

4. 松开鼠标左键。

选择一个程序段中的所有 STL 指令。

要选择一个程序段中的所有指令，请执行以下步骤：

1. 单击要选择的指令所在的程序段。

2. 从“编辑”(Edit) 菜单中，选择“选择全部”(Select All) 或使用快捷键 <Ctrl+A>。

参见

复制 STL 指令 (页 9559)
剪切 STL 指令 (页 9560)
从剪贴板粘贴 STL 指令 (页 9561)
删除 STL 指令 (页 9561)

15.5.2 复制 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求 
STL 指令可用。

步骤

要复制 STL 指令，请执行以下步骤：

1. 选择要复制的 STL 指令。

2. 在快捷菜单中选择“复制”(Copy)。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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结果

复制 STL 指令并保存到剪贴板中。

参见

选择 STL 指令 (页 9558)
剪切 STL 指令 (页 9560)
从剪贴板粘贴 STL 指令 (页 9561)
删除 STL 指令 (页 9561)

15.5.3 剪切 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求 
STL 指令可用。

步骤

要剪切 STL 指令，请执行以下步骤：

1. 选择要剪切的 STL 指令。

2. 在快捷菜单中选择“剪切”(Cut)。

结果

剪切 STL 指令并保存到剪贴板中。

参见

选择 STL 指令 (页 9558)
复制 STL 指令 (页 9559)
从剪贴板粘贴 STL 指令 (页 9561)
删除 STL 指令 (页 9561)
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15.5.4 从剪贴板粘贴 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

STL 指令可用。

步骤

要从剪贴板粘贴 STL 指令，请执行以下步骤：

1. 复制或剪切 STL 指令。

2. 单击程序段中要插入 STL 指令的位置。

3. 在快捷菜单中选择“粘贴”(Paste)。

参见

选择 STL 指令 (页 9558)
复制 STL 指令 (页 9559)
剪切 STL 指令 (页 9560)
删除 STL 指令 (页 9561)

15.5.5 删除 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

STL 指令可用。 

步骤

要删除 STL 指令，请执行以下步骤：

1. 选择要删除的 STL 指令。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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参见

选择 STL 指令 (页 9558)
复制 STL 指令 (页 9559)
剪切 STL 指令 (页 9560)
从剪贴板粘贴 STL 指令 (页 9561)

15.6 STL 编程示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)

15.6.1 控制传送带的示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)

控制传送带

下图显示了以电气方式激活的传送带。 在传送带的开始端有两个按钮：S1 用于启动，S2 用
于停止。 在传送带的末端也有两个按钮：S3 用于启动，S4 用于停止。从任何一端都可启动

或停止传送带。

实施

下表列出了所用变量的定义：

操作数 声明 数据类型 说明

StartPushbutton_Lef
t (S1)

Input BOOL 位于传送带左侧的启

动按钮

StopPushbutton_Lef
t (S2)

Input BOOL 位于传送带左侧的停

止按钮

创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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操作数 声明 数据类型 说明

StartPushbutton_Rig
ht (S3)

Input BOOL 位于传送带右侧的启

动按钮

StopPushbutton_Rig
ht (S4)

Input BOOL 位于传送带右侧的停

止按钮

MOTOR_ON Output BOOL 启动传送带电机

以下 STL 程序说明了如何实现此任务：

 STL 说明

O #S1 //扫描启动按钮 S1 是否为“1”。
O #S3 //扫描启动按钮 S3 是否为“1”。
S #MOTOR_ON //如果其中一个启动按钮（S1 或 S3）的信号状态为“1”，则启动传送带电机。

O #S2 //扫描停止按钮 S2 是否为“1”。
O #S4 //扫描停止按钮 S4 是否为“1”。
R #MOTOR_ON //如果其中一个停止按钮（S2 或 S4）的信号状态为“1”，则停止传送带电机。

参见
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编辑 STL 指令 (页 9558)
检测传送带传送方向的示例 (页 9564)
检测存储区的填充量示例  (页 9566)
计算方程式的示例 (页 9568)
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15.6.2 检测传送带传送方向的示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)

检测传送带的传送方向

检测到的传送带传送方向用右箭头或左箭头指示。 如果传送的其它物料正在从右边接近 PEB1 
或从左边接近 PEB2，显示的箭头 初会关闭，直至两个光电屏蔽均通过后，才能重新检测

到传送方向并显示相应的箭头。 任务解决方案需要双沿存储器位来检测两个光电屏蔽上从“0”
到“1”的信号变化。

实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 说明

S1 Input BOOL 光电屏蔽 1
S2 Input BOOL 光电屏蔽 2
TM1 Input BOOL 沿位存储器 1
TM2 Input BOOL 沿位存储器 2
RIGHT Output BOOL 表示向右传送

LEFT Output BOOL 表示向左传送

以下 STL 程序说明了如何实现此示例：

 STL 说明

A #S1 //扫描光电屏蔽“S1”是否为“1”
FP #TM1 //查询上升沿

AN #S2 //扫描光电屏蔽“S2”是否为“0”
S #LEFT //如果光电屏蔽“S1”的信号状态从“0”变为“1”（上升沿）并且此时光电屏蔽“S2”的信

号状态为“0”，则传送带上的包裹向左移动。

//激活向左传送的指示灯。
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 STL 说明

A #S2 //扫描光电屏蔽“S2”是否为“1”
FP #TM2 //查询上升沿

AN #S1 //扫描光电屏蔽“S1”是否为“0”
S #RIGHT //如果光电屏蔽“S2”的信号状态从“0”变为“1”（上升沿）并且此时光电屏蔽“S1”的信

号状态为“0”，则传送带上的包裹向右移动。

//激活向右传送的指示灯。

AN #S1 //扫描光电屏蔽“S1”是否为“0”
AN #S2 //扫描光电屏蔽“S2”是否为“0”
R #LEFT //当两个光电屏蔽处的信号状态均为“0”时，则向左传送的指示灯将熄灭。

R #RIGHT //当两个光电屏蔽处的信号状态均为“0”时，则向右传送的指示灯将熄灭。
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15.6.3 检测存储区的填充量示例  (S7-300, S7-400, S7-1500)

检测存储区的填充量

下图显示的系统中包含两条传送带和一个临时存储区，临时存储区位于两条传送带之间。传

送带 1 将包裹传送到该存储区。传送带 1 末端靠近存储区的光电屏蔽，负责检测传送到存

储区的包裹数量。传送带 2 将包裹从临时存储区域传输到装载台，包裹将在此装载到卡车上。

存储区出口处的光电屏蔽，负责检测离开存储区传入装载台的包裹数量。五个指示灯用于指

示临时存储区的容量。

实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 数据类型 地址 说明

PACKAGECOUNT COUNTER C1 存储区中的包裹数

（当前计数值）

名称 声明 数据类型 说明

LS1 Input BOOL 光电屏蔽 1
LS2 Input BOOL 光电屏蔽 2
STOR_EMPTY Output BOOL 指示灯：存储区为空
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名称 声明 数据类型 说明

STOR_NOT_EMPTY Output BOOL 指示灯：存储区非空

STOR_50%_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已用 
50%

STOR_90%_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已用 
90%

STOR_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已满

以下 STL 程序说明了如何实现此示例：

 STL 说明

A #LS1 //扫描光电屏蔽“LS1”是否为“1”。
CU "PACKAGECOUNT" //光电屏蔽“LS1”处出现一个上升沿时，计数器“PACKAGECOUNT”的计数值加 1。
A #LS2 //扫描光电屏蔽“LS2”是否为“1”。
CD "PACKAGECOUNT" //光电屏蔽“LS2”处出现一个上升沿时，计数器“PACKAGECOUNT”的计数值减 1。
AN "PACKAGECOUNT" //扫描计数值是否为“0”。
= #STOR_EMPTY //如果计数值为“0”，“存储区为空”指示灯将点亮。

A "PACKAGECOUNT" //扫描计数值是否为“1”。
= #STOR_NOT_EMPTY //如果计数值大于“0”，“存储区域非空”指示灯将点亮。

L 50 //将比较值“50”加载到累加器 1 中。

L "PACKAGECOUNT" //将比较值移动到累加器 2 中。

//将当前的计数值加载到累加器 1 中。

<=I //比较值

= #"STOR_50%_FULL" //如果计数值大于或等于“50”，“存储区已用 50%”指示灯将点亮。

L 90 //将该计数器的值移动到累加器 2 中。

//将比较值“90”加载到累加器 1 中。

>=I //比较值

= #"STOR_90%_FULL" //如果计数值大于或等于“90”，“存储区已用 90%”指示灯将点亮。

L "PACKAGECOUNT" //将当前的计数值加载到累加器 1 中。

L 100 //将该计数器的值移动到累加器 2 中。

//将比较值“100”加载到累加器 1 中。

>=I //比较值

= #STOR_FULL //如果计数值大于“100”，“存储区已满”指示灯将点亮。

参见

STL 基础知识 (页 9525)
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编辑 STL 指令 (页 9558)
控制传送带的示例 (页 9562)
检测传送带传送方向的示例 (页 9564)
计算方程式的示例 (页 9568)
烤箱加热的示例   (页 9570)
步进顺序程序的示例 (页 9572)

15.6.4 计算方程式的示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)

计算方程式 
以下示例程序显示了如何使用三个运算指令计算以下方程式：

RESULT = ((A + B) x C) /D

实施

下表列出了 PLC 变量表中所用操作数的声明：

名称 数据类型 备注

A INT 被加数

B INT 加数

C INT 乘数

D INT 除数

RESULT INT 终结果

以下 STL 程序说明了如何实现此示例：

 STL 说明

L "A" //将操作数的值“A”加载到累加器 1 中
L "B" //将操作数的值“A”加载到累加器 2 中

//将操作数的值“B”加载到累加器 1 中
+I //将累加器 1 和 2 中的值相加

//将合计值保存到累加器 1 中
L "C" //将合计值移动到累加器 2 中

//将操作数的值“C”加载到累加器 1 中
*I //将累加器 1 和 2 中的值相乘

//将乘积保存到累加器 1 中
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 STL 说明

L "D" //将乘积移动到累加器 2 中
//将操作数的值“D”加载到累加器 1 中

/I //将累加器 2 中的值除以累加器 1 中的值

//将结果保存到累加器 1 中
T "RESULT" //结果传送到操作数“RESULT” 中

参见

STL 基础知识 (页 9525)
STL 的设置 (页 9530)
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控制传送带的示例 (页 9562)
检测传送带传送方向的示例 (页 9564)
检测存储区的填充量示例  (页 9566)
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步进顺序程序的示例 (页 9572)
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15.6.5 烤箱加热的示例   (S7-300, S7-400, S7-1500)

加热烤箱

下图显示了通过启动开关开启烤箱。 按下启动开关后，开始加热。 通过数字式拨轮，可以

设置加热时间。 加热时间以 BCD 格式显示，单位为秒。

实施

下表列出了 PLC 变量表中所用操作数的声明：

名称 数据类型 地址 备注

DURATION WORD EW0 加热时间（秒）

• I1.0 至 I1.3： 拨轮

的个位数

• I1.4 至 I1.7： 拨轮

的十位数

• I0.0 至 I0.3： 拨轮

的百位数

HEATING TIMER T1 开始时间（根据预设

的加热时间）
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下表列出了代码块的块接口中所用操作数的声明：

名称 声明 数据类型 备注

START Input BOOL 启动开关

START_HEATING Output BOOL 开始加热

以下 STL 程序说明了如何实现此示例：

 STL 说明

A "HEATING" //扫描是否已开始计时

= #START_HEATING //开始加热

BEC //如果 RLO=1，中止块处理 
//这样将防止在按下按钮时，重新启动“HEATING”定时器

L "DURATION" //将加热时间加载到累加器 1 中
AW W#16#0FFF //将输入位 I0.4 到 I0.7 复位为“0” 
OW W#16#4000 //将累加器 1 中位 I1.2 和 I1.3 的时基设置为秒

A #START //扫描启动开关是否为“1”
SE "HEATING" //当启动开关出现一个信号上升沿时，将加热过程作为扩展脉冲启动

参见

STL 基础知识 (页 9525)
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控制传送带的示例 (页 9562)
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15.6.6 步进顺序程序的示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)

编写步进顺序程序

下图显示了一个站，用于将玻璃容器从托盘上移走。 传送带再将托盘传送到站。 当载有玻

璃容器的托盘到达站时，传送带将停止运动，一个夹持器将从其基准位置 (P0) 移动到托盘

上方的位置 (P2)。 当夹持器移动到托盘上方时，夹钳会打开，同时下降夹持器。 传感器将

检测夹持器的实际位置和夹钳的状态。 在本示例中，夹持器的运动顺序由一个步进顺序程

序进行控制。 当然，也可以编写更多的步骤，拿走这些瓶子，并在另一条传送带上传送。

实施

下表列出了 PLC 变量表中所用操作数的声明：

名称 数据类型 备注

NUMBER INT 步进编号

Tag_Error BOOL 当步进编号大于 3 或其中一个

步骤未执行时，将置位该操

作数。

下表列出了代码块的块接口中所用操作数的声明：

名称 声明 数据类型 备注

POS_0 Input BOOL 夹持器位于基准位置 
(P0)

POS_1 Input BOOL 夹持器位于位置 1 
(P1)

POS_2 Input BOOL 夹持器位于位置 2 
(P2)
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名称 声明 数据类型 备注

GRIPPER_OPEN Input BOOL 夹钳打开

OUT_POS_1 Output BOOL 夹持器移动到位置 1
OUT_POS_2 Output BOOL 夹持器移动到位置 2
OUT_GRIPPER Output BOOL 打开夹钳

OUT_POS_3 Output BOOL 夹持器移动到位置 3

以下 STL 程序说明了如何实现此示例： 

STL 说明

L "NUMBER" //将步进编号加载到累加器 1 中。

JL END //跳转列表开始

JU POSITION_0 //累加器 1 的值为“0”时，将跳转到跳转标签“POSITION_0”处。

JU POSITION_1 //累加器 1 的值为“1”时，将跳转到跳转标签“POSITION_1”处。

JU POSITION_2 //累加器 1 的值为“2”时，将跳转到跳转标签“POSITION_2”处。

JU POSITION_3 //累加器 1 的值为“3”时，将跳转到跳转标签“POSITION_3”处。

END: JU ERROR //跳转列表结束

//步进编号大于 3 时，将跳转到跳转标签“ERROR”处。

POSITION_0: A #POS_0 //跳转标签“POSITION_0”
//扫描检查夹持器是否位于基准位置 (P0)。

= #OUT_POS_1 //如果是，则置位输出“OUT_POS_1”并将夹持器移动至位置 1 (P1)。
JCN ERROR //RLO 为“0”时，将跳转到跳转标签“ERROR”处。

JC NEXT //RLO 为“1”时，将跳转到跳转标签“NEXT”处。

POSITION_1: A #POS_1 //跳转标签“POSITION_1”
//扫描检查夹持器是否位于位置 1 (P1)。

= #OUT_POS_2 //如果是，则置位输出“OUT_POS_2”并将夹持器移动至位置 2 (P2)。
JCN ERROR //RLO 为“0”时，将跳转到跳转标签“ERROR”处。

JC NEXT //RLO 为“1”时，将跳转到跳转标签“NEXT”处。

POSITION_2: A #POS_2 //跳转标签“POSITION_2”
//扫描检查夹持器是否位于位置 2 (P2)。

= #OUT_GRIPPER //如果是，则复位输出“OUT_GRIPPER”并打开夹钳。

JCN ERROR //RLO 为“0”时，将跳转到跳转标签“ERROR”处。

JC NEXT //RLO 为“1”时，将跳转到跳转标签“NEXT”处。

POSITION_3: A #POS_2 //跳转标签“POSITION_3”
//扫描检查夹持器是否位于位置 2 (P2)。

A #GRIPPER_OPEN //扫描检查夹钳是否打开

= #OUT_POS_3 //如果是，则置位输出“OUT_POS_3”并将夹持器移动至位置 3 (P3)
JCN ERROR //RLO 为“0”时，将跳转到跳转标签“ERROR”处。

JC NEXT //RLO 为“1”时，将跳转到跳转标签“NEXT”处。

NEXT: INC 1 //跳转标签“NEXT”
//将累加器 1 中的步进编号加 1。

T "NUMBER" //将步进编号传送到操作数“NUMBER”中。
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STL 说明

L 3 //将当前的步进编号移送到累加器 2 中。

//将值 3 加载到累加器 1 中。

>I //扫描检查当前的步进编号是否大于 3。
JC RESET_NUMBER //如果扫描结果为“1”，则跳转至跳转标签“RESET_NUMBER”处并继续进

行程序处理

BEU //块结束

RESET_NUMBER: L 0 //跳转标签“RESET_NUMBER”
//将值“0”加载到累加器 1 中。

T "NUMBER" //将值“0”分配给操作数“NUMBER”（步进编号）。

BEU //块结束

ERROR: NOT //跳转标签“ERROR”
= "Tag_Error" //将 RLO 取反后分配给操作数“Tag_Error”。
BEU //块结束

参见

STL 基础知识 (页 9525)
STL 的设置 (页 9530)
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控制传送带的示例 (页 9562)
检测传送带传送方向的示例 (页 9564)
检测存储区的填充量示例  (页 9566)
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创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
15.6 STL 编程示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程

9574 编程和操作手册, 11/2022



创建 SCL 程序 16
16.1 SCL 的基础知识

16.1.1 SCL 编程语言

SCL 编程语言  
SCL（Structured Control Language，结构化控制语言）是一种基于 PASCAL 的高级编程语

言。 这种语言基于标准 DIN EN 61131-3（国际标准为 IEC 1131-3）。

根据该标准，可对用于可编程逻辑控制器的编程语言进行标准化。 SCL 编程语言实现了该标

准中定义的 ST 语言 (结构化文本) 的 PLCopen 初级水平。 

语言元素

SCL 除了包含 PLC 的典型元素（例如，输入、输出、定时器或存储器位）外，还包含高级编

程语言。

• 表达式

• 赋值运算

• 运算符

程序控制

SCL 提供了简便的指令进行程序控制。例如，创建程序分支、循环或跳转。

应用 
因此，SCL 尤其适用于下列应用领域： 
• 数据管理

• 过程优化

• 配方管理

• 数学计算 / 统计任务 
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16.1.2 表达式

说明   
表达式将在程序运行期间进行运算，然后返回一个值。一个表达式由操作数（如常数、变量

或函数调用）和与之搭配的操作符（如 *、/、+ 或 -）组成。通过运算符可以将表达式连接

在一起或相互嵌套。 

运算顺序

表达式将按照下面因素定义的特定顺序进行运算：

• 相关运算符的优先级

• 从左到右的顺序

• 括号

在该表达式中，请勿使用影响全局或静态变量的函数调用。

表达式类型

不同的运算符，分别可使用以下不同类型的表达式：

• 算术表达式

算术表达式既可以是一个数字值，也可以是由带有算术运算符的两个值或表达式组合而成。

• 关系表达式

关系表达式将对两个操作数的值进行比较，然后得到一个布尔值。如果比较结果为真，则

结果为 TRUE，否则为 FALSE。
• 逻辑表达式

逻辑表达式由两个操作数以及逻辑运算符（AND、OR 或 XOR）或取反操作数 (NOT) 组成。

如何使用表达式

表达式的结果有如下几种不同用法：

• 作为一个值，赋给一个变量

• 作为一个条件，用于一条控制指令

• 作为一个参数，用于一个调用块或指令
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参见

运算符和运算符的优先级 (页 9587)
算术表达式 (页 9577)
关系表达式 (页 9580)
逻辑表达式 (页 9586)

16.1.3 算术表达式

说明

算术表达式既可以是一个数字值，也可以是由带有算术运算符的两个值或表达式组合而成。 
算术运算符可以处理当前 CPU 所支持的各种数据类型。如果在该运算中有 2 个操作数，那

么可根据以下条件来确定结果的数据类型：

• 如果这 2 个操作数均为有符号的整数，但长度不同，那么结果将采用长度较长的那个整

数数据类型（例如，INT + DINT = DINT）。

• 如果这 2 个操作数均为无符号整数，但长度不同，那么结果将采用长度较长的那个整数

数据类型（例如，USINT + UDINT = UDINT）。

• 如果一个操作数为有符号整数，另一个为无符号整数，那么结果将采用另一个长度较大

的有符号数据类型（其包含此无符号整数）（例如，SINT + USINT = INT）
只有在未设置 IEC 检查时，才能执行具有此类操作数的运算。

• 如果一个操作数为整数，另一个为浮点数，那么结果将采用浮点数的数据类型（例如，

INT + REAL = REAL）。

• 如果 2 个操作数均为浮点数，但长度不同，结果将采用长度较长的那个浮点数的数据类型

（例如，REAL + LREAL = LREAL）。

• 对于操作数为“时间”和“日期和时间”数据类型组，运算结果的数据类型请参见“算

术表达式的数据类型”部分的表格。

设置了 IEC 检查时，不能使用数据类型组“时间”和“日期和时间”的数据类型。
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算术表达式的数据类型

下表列出了在算术表达式中可使用的数据类型：

运算 运算符 第一个操作数 第二个操作数 结果

幂运算 ** 整数/浮点数 整数/浮点数 浮点数

一元加 + 整数/浮点数

TIME, LTIME
- 整数/浮点数

TIME, LTIME
一元减 - 整数/浮点数

TIME, LTIME
- 整数/浮点数

TIME, LTIME
乘法 * 整数/浮点数 整数/浮点数 整数/浮点数

TIME, LTIME 整数 TIME, LTIME
除法 / 整数/浮点数 整数/浮点数（不等于 

0）
整数/浮点数

TIME, LTIME 整数 TIME, LTIME
模运算 MOD 整数 整数 整数

加法 + 整数/浮点数 整数/浮点数 整数/浮点数

TIME TIME TIME
TIME DINT TIME
LTIME TIME, LTIME LTIME
LTIME LINT LTIME
TOD TIME TOD
TOD DINT TOD
LTOD TIME, LTIME LTOD
LTOD LINT LTOD
DATE LTOD DTL
DATE TOD • S7-300/400：

DT
• S7-1200/1500

：DTL
DT TIME DT
LDT TIME, LTIME LDT
DTL TIME, LTIME DTL
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运算 运算符 第一个操作数 第二个操作数 结果

减法 - 整数/浮点数 整数/浮点数 整数/浮点数

TIME TIME TIME
TIME DINT TIME
LTIME 1) TIME、LTIME LTIME
LTIME LINT LTIME
TOD TIME TOD
TOD DINT TOD
TOD TOD TIME
LTOD TIME、LTIME LTOD
LTOD LINT LTOD
LTOD LTOD LTIME
DATE DATE • S7-300/400/12

00：TIME
• S7-1500：

LTIME
DT TIME DT
DT DT TIME
LDT TIME, LTIME LDT
DTL TIME, LTIME DTL
DTL DTL • S7-1200：TIME

• S7-1500：
LTIME

1) 表达式中不允许同时使用纳秒和毫秒。

有关有效数据类型的更多信息，请参见“另请参见”。

示例

以下为一个算术表达式的示例：

SCL
"MyTag1":= "MyTag2" * "MyTag3";
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参见

表达式 (页 9576)
运算符和运算符的优先级 (页 9587)
有效数据类型概述 (页 253)

16.1.4 关系表达式

说明

关系表达式将两个操作数的值或数据类型进行比较，然后得到一个布尔值。如果比较结果为

真，则结果为 TRUE，否则为 FALSE。
关系运算符可以处理当前 CPU 所支持的各种数据类型。结果的数据类型始终为 BOOL。
编写关系表达式时，请注意以下规则： 
• 以下数据类型组中的所有变量都可以进行比较：

– 整数/浮点数

– 二进制数

– 字符串

• 对于以下数据类型/数据组，只能比较相同类型的变量：

– TIME、LTIME
– 日期和时间

– PLC 数据类型

– ARRAY
– STRUCT
– Any 指向的变量

– VARIANT 指向的变量

• STRING 比较是对以 Windows 字符集编码的字符进行比较；而 WSTRING 比较则是对 
UTF-16 编码的字符进行比较。在比较过程中，将比较变量的长度及各字符对应的数值。

• S5TIME 变量不能作为比较操作数。需要将 S5TIME 显式转换为 TIME 或 LTIME 数据类型。

比较浮点数

比较浮点数时，待比较的操作数必须具有相同的数据类型，而无需考虑具体的“IEC 检查”(IEC 
Check) 设置。
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对于无效运算的运算结果（如，-1 的平方根），这些无效浮点数 (NaN) 的特定位模式不可

比较。即，如果一个操作数的值为 NaN，则比较表达式“==：等于”和“<>：不等于”的结果

为 FALSE。

比较字符串

比较字符串时，系统将对各字符的代码进行比较（如，“a”大于“A”）。并按照从左到右的顺

序进行比较。第一个不同的字符将确定比较的结果。

下表举例说明了字符串的“==”比较方式：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“AA” “AA” 1
“Hello World” “HelloWorld” 0
“AA” “aa” 0
“aa” “aaa” 0

下表举例说明了字符串的“<>”比较方式：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
“AA” “aa” 1
“Hello World” “HelloWorld” 1
“AA” “AA” 0
“aa” “aaa” 1

此外，也可以对字符串中的各个字符进行比较。在操作数名称旁的方括号内，指定了待比较

的字符位数。例如，“MyString[2]”将比较“MyString”字符串中的第二个字符。

比较定时器、日期和时间

系统无法比较无效定时器、日期和时间的位模式（如，

DT#2015-13-33-25:62:99.999_999_999）。即，如果这两个操作数中的一个值无效，则该

指令将返回以下结果：

• “==：等于”的结果为 FALSE。 
• “<>：不等于”的结果为 TRUE。
并非所有时间类型都可以直接相互比较，如 S5TIME。此时，需要将其显式转换为其它时间

类型（如，TIME），然后再进行比较。
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如果要比较不同数据类型的日期和时间，则需将较小的日期或时间数据类型显式转换为较大

的日期或时间数据类型。例如，比较日期和时间数据类型 DATE 和 DTL 时，将基于 DTL 进行

比较。

如果显式转换失败，则比较结果为 FALSE。

比较 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量

将 WORD 数据类型的变量与 S5TIME 数据类型的变量进行比较时，这两种变量都将转换为 
TIME 数据类型。WORD 变量将解释为一个 S5TIME 值。如果这两个变量中的某个变量无法

转换，则不进行比较且输出结果 FALSE。如果转换成功，则系统将基于所选的比较指令进行

比较操作。 

比较结构

说明

结构比较的可用性

结构比较功能仅适用于固件版本为 V4.2 及以上版本的 S7-1200 系列 CPU，以及固件版本为 
V2.0 及以上版本的 S7-1500 系列 CPU。

如果两个变量的结构数据类型相同，则可以比较这两个结构化操作数的值。比较结构化变量

时，待比较操作数的数据类型必须相同，而无需考虑具体的“IEC 检查”(IEC Check) 设置。但

一个操作数为 VARIANT，而另一个为 ANY 时除外。创建程序时，如果数据类型未知，则可

使用 VARIANT 数据类型。这样，就可比较任意数据类型的结构化变量操作数。此外，还可

以比较 VARIANT 或 ANY 数据类型的变量。

可以从指令框的下拉列表中选择该比较指令的数据类型 VARIANT。支持以下数据类型的变

量：

• PLC 数据类型 (UDT)
• STRUCT（STRUCT 数据类型的结构需包含在 PLC 数据类型 (UDT) 中，或者待比较的两个

结构需为 ARRAY of STRUCT 的两个元素。不支持背景数据块和匿名结构的变量。）

• Any 指向的变量

• VARIANT 指向的变量

要比较两个 ARRAY 数据类型的变量，需满足以下要求：

• 元素的数据类型必须相同。

• 两个 ARRAY 的维数必须相同。

• 所有维数的元素数量必须相同，而具体的 ARRAY 限值无需相同。
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说明

ARRAY of BOOL
比较数据类型为 ARRAY OF BOOL 的两个操作数时，如果元素的个数不能被 8 整除，则还会

对填充位进行比较，从而会影响 终的比较结果。

下表举例说明了“==：等于”的结构比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 A 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 B 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL TRUE
INT 2 INT 3

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 VARIANT（由数据

类型为 A 的变量提

供）

变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2
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下表举例说明了“<>：不等于”结构的比较：

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 A 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 数据类型为 B 的变

量 <PLC 数据类型>
变量值 1

  BOOL FALSE   BOOL TRUE
INT 2 INT 3

<操作数 1> <操作数 2> 指令的 RLO
数据类型为 A 的变量 
<PLC 数据类型>

变量值 VARIANT（由数据

类型为 A 的变量提

供）

变量值 0

  BOOL FALSE   BOOL FALSE
INT 2 INT 2
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关系表达式的数据类型

下表列出了在关系表达式中可使用的数据类型/数据类型组：

运算 运算符 第一个操作数 第二个操作数 结果

比较：等于、不

等于

=、<> 整数/浮点数 整数/浮点数 BOOL
位字符串 位字符串 BOOL
字符串 字符串 BOOL
TIME、LTIME TIME、LTIME BOOL
日期和时间 日期和时间 BOOL
VARIANT/ANY VARIANT/ANY BOOL
任何数据类型

（但必须与 
VARIANT 的变量

数据类型相对

应）

VARIANT/ANY BOOL

VARIANT/ANY 任何数据类型 BOOL
PLC 数据类型 PLC 数据类型 BOOL
ARRAY of <数据

类型>，ARRAY 
限值固定/可变

ARRAY of <数据

类型>，ARRAY 
限值固定/可变

BOOL

STRUCT STRUCT BOOL
比较：小于、小

于等于、大于、

大于等于

<、<=、>、>= 整数/浮点数 整数/浮点数 BOOL
位字符串 
（仅 
S7-1200/1500）

位字符串

（仅 
S7-1200/1500）

BOOL

字符串 字符串 BOOL
TIME、LTIME TIME、LTIME BOOL
日期和时间 日期和时间 BOOL

示例

以下举例说明了一个关系表达式：

SCL  
IF a > b THEN c:= a;  
IF A > 20 AND B < 20 THEN C:= TRUE;  
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SCL  
IF A<>(B AND C) THEN C:= FALSE;  

说明

在 S7-300/400 内部将通过扩展指令执行 STRING 和 DT 类型的比较。以下操作数不可用于这

些函数： 
• FC 的参数

• STRUCT 或 ARRAY 类型的 FB 的输入输出参数

说明

比较硬件数据类型 HW_IO 与 HW_DEVICE
如果要比较这两种数据类型，则需先在块接口的“Temp”区域创建一个 HW_ANY 数据类型的

变量，然后将数据类型为 HW_DEVICE 的 LADDR 复制到该变量中。之后，才能比较 HW_ANY 
和 HW_IO。

参见

表达式 (页 9576)
运算符和运算符的优先级 (页 9587)
有效数据类型概述 (页 253)

16.1.5 逻辑表达式

说明

逻辑表达式由两个操作数和逻辑运算符（AND、OR 或 XOR）或取反操作数 (NOT) 组成。

逻辑运算符可以处理当前 CPU 所支持的各种数据类型。如果两个操作数都是 BOOL 数据类型，

则逻辑表达式的结果也为 BOOL 数据类型。如果两个操作数中至少有一个是位字符串，则结

果也为位字符串而且结果是由 高操作数的类型决定。例如，当逻辑表达式的两个操作数分

别是 BYTE 类型和 WORD 类型时，结果为 WORD 类型。

逻辑表达式中一个操作数为 BOOL 类型而另一个为位字符串时，必须先将 BOOL 类型的操作

数显式转换为位字符串类型。
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逻辑表达式的数据类型

下表列出了逻辑表达式中可使用的数据类型：

运算 运算符 第一个操作数 第二个操作数 结果

取反（求反码） NOT BOOL - BOOL
位字符串 - 位字符串

“与”运算 AND 或 & BOOL BOOL BOOL
位字符串 位字符串 位字符串

“或”运算 OR BOOL BOOL BOOL
位字符串 位字符串 位字符串

“异或”运算 XOR BOOL BOOL BOOL
位字符串 位字符串 位字符串

示例

以下为一个逻辑表达式的示例：

SCL
IF "MyTag1" AND NOT "MyTag2" THEN c := a;
MyTag := ALPHA OR BETA;

参见

表达式 (页 9576)
运算符和运算符的优先级 (页 9587)
有效数据类型概述 (页 253)
SCL 编程示例 (页 9645)

16.1.6 运算符和运算符的优先级

运算符及其运算顺序

通过运算符可以将表达式连接在一起或相互嵌套。 
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表达式的运算顺序取决于运算符的优先级和括号。基本原则如下所示：

• 算术运算符优先于关系运算符，关系运算符优先于逻辑运算符。

• 同等优先级运算符的运算顺序则按照从左到右的顺序进行。

• 赋值运算的计算按照从右到左的顺序进行。

• 括号中的运算的优先级 高。

下表列出了运算符及其优先级的总览信息：

运算符 运算 优先级

算术表达式

+ (页 9577) 一元加 2
- (页 9577) 一元减 2
** (页 9577) 幂运算 3
* (页 9577) 乘法 4
/ (页 9577) 除法 4
MOD (页 9577) 模运算 4
+ (页 9577) 加法 5
- (页 9577) 减法 5
+= (页 9577), -= 
(页 9577), *= 
(页 9577), /= (页 9577)

组合赋值运算 11

关系表达式

< (页 9580) 小于 6
> (页 9580) 大于 6
<= (页 9580) 小于等于 6
>= (页 9580) 大于等于 6
= (页 9580) 等于 7
<> (页 9580) 不等于 7
逻辑表达式

NOT (页 9586) 取反 3
AND (页 9586) 或 & 
(页 9586)

“与”运算 8

XOR (页 9586) “异或”运算 9
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运算符 运算 优先级

OR (页 9586) “或”运算 10
引用表达式

REF (页 337) 引用  
^ (页 340) 取消引用 1
?= (页 345) 赋值尝试 11
其它运算

( ) (页 9576) 括号 1
:= (页 9589) 赋值 11

16.1.7 赋值运算

定义

可通过赋值运算，可以将一个表达式的值分配给一个变量。赋值表达式的左侧为变量，右侧

为表达式的值。 
函数名称也可以作为表达式。赋值运算将调用该函数，并返回其函数值，赋给左侧的变量。

赋值运算的数据类型取决于左边变量的数据类型。右边表达式的数据类型必须与该数据类型

一致。 
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可通过以下方式编程赋值运算：

• 单赋值运算

执行单赋值运算时，仅将一个表达式或变量分配给单个变量：

示例：a := b;

• 多赋值运算

执行多赋值运算时，一个指令中可执行多个赋值运算。 
示例：a := b := c;
此时，将执行以下操作：

b := c;
a := b;

• 组合赋值运算

执行组合赋值运算时，可在赋值运算中组合使用操作符“+”、“-”、“*”和“/”：
示例：a += b;
此时，将执行以下操作：

a := a + b;
也可多次组合赋值运算：

a += b += c *= d;
此时，将按以下顺序执行赋值运算：

c := c * d;
b := b + c;
a := a + b;

STRUCT 数据类型或 PLC 数据类型的赋值运算

如果结构相同而且结构中成员的数据类型和名称也相同，则可以将整个结构分配给另一个结

构。

可以为单个结构元素分配一个变量、一个表达式或另一个结构元素。

ARRAY 数据类型的赋值运算

如果两者的 ARRAY 元素数据类型以及 ARRAY 限值都匹配，则可以将整个 ARRAY 分配给另一

个 ARRAY。 
可以为单个 ARRAY 元素分配一个变量、一个表达式或另一个 ARRAY 元素。

STRING 数据类型的赋值运算

可将整个 STRING 赋值给另一个 STRING。
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可以为单个 STRING 元素分配另一个 STRING 元素。

WSTRING 数据类型的赋值 (S7-1200/1500)
可将整个 WSTRING 赋值给另一个 WSTRING。
可以为单个 WSTRING 元素分配另一个 WSTRING 元素。

ANY 数据类型的赋值运算

只能将 ANY 数据类型的变量赋值给以下对象：

• 同样为 ANY 数据类型的 FB 的输入参数或临时本地数据。

• 同样为 ANY 数据类型的 FC 的临时本地数据。

请注意，使用 ANY 指针时，只能指向“标准”访问模式的存储区。

POINTER 数据类型的赋值运算

在 SCL 的赋值运算中不能使用 POINTER。

REF_TO 数据类型的赋值运算 
引用可相互赋值，如同普通的变量。分配引用变量的地址，而不是其值。只有数据类型相同

的引用可以相互赋值，而不进行隐式数据类型转换。

引用 PLC 数据类型时，数据类型也必须相同。两种 PLC 数据类型如果只是结构相同，并不满

足要求。

工艺对象的引用需指向相同类型或派生类型的工艺对象。

此外，也可将引用赋值给 VARIANT。此时，必须将 VARIANT 声明为临时变量 (Temp)。

示例

下表举例说明了单赋值运算的操作：

SCL  
"MyTag1" := "MyTag2"; (* 变量赋值 *)
"MyTag1" := "MyTag2" * "MyTag3"; (* 表达式赋值 *)
"MyTag" := "MyFC"(); (* 调用一个函数，并将函数值赋给 "MyTag" 变量 

*)
#MyStruct.MyStructElement := "MyTag"; (* 将一个变量赋值给一个结构元素 *)
#MyArray[2] := "MyTag"; (* 将一个变量赋值给一个 ARRAY 元素 *)
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SCL  
"MyTag" := #MyArray[1,4]; (* 将一个 ARRAY 元素赋值给一个变量 *)
#MyString[2] := #MyOtherString[5]; (* 将一个 STRING 元素赋给另一个 STRING 元素 

*)

下表举例说明了多赋值运算的操作：

SCL  
"MyTag1" := "MyTag2" := "MyTag3"; (* 变量赋值 *)
"MyTag1" := "MyTag2" := "MyTag3" * 
"MyTag4";

(* 表达式赋值 *)

"MyTag1" := "MyTag2" := "MyTag3 := 
"MyFC"();

(* 调用一个函数，并将函数值赋值给变量 
"MyTag1"、"MyTag1" 和 "MyTag1" *)

#MyStruct.MyStructElement1 := 
#MyStruct.MyStructElement2 := "MyTag";

(* 将一个变量赋值给两个结构元素 *)

#MyArray[2] := #MyArray[32] := "MyTag"; (* 将一个变量赋值给两个数组元素 *)
"MyTag1" := "MyTag2" := #MyArray[1,4]; (* 将一个数组元素赋值给两个变量 *)
#MyString[2] := #MyString[3]:= 
#MyOtherString[5];

(* 将一个 STRING 元素赋值给两个 STRING 元素 *)

下表举例说明了组合赋值运算的操作：

SCL  
"MyTag1" += "MyTag2"; (* "MyTag1" 和 "MyTag2" 相加，并将相加的结果赋

值给 "MyTag1"。*)
"MyTag1" -= "MyTag2" += "MyTag3"; (* "MyTag2" 和 "MyTag3" 相加。将相加的结果赋值

给操作数“"MyTag2"”，再从 "MyTag1" 中减去该值。

计算结果将赋值给 "MyTag1"。*)
#MyArray[2] += #MyArray[32] += "MyTag"; (* 数组元素 "MyArray[32]" 加上 "MyTag"。计算结

果将赋值给 "MyArray[32]"。这个数组中的各个元素将

相加，然后将结果分配给数组元素 "MyArray[2]"。在

该运算中，相应的数据类型必需兼容。*)
#MyStruct.MyStructElement1 /= 
#MyStruct.MyStructElement2 *= "MyTag";

(* 结构化元素 "MyStructElement2" 乘以 
"MyTag"。计算结果将赋值给 
"MyStructElement2"。之后，将结构化元素 
"MyStructElement1" 除以 
"MyStructElement2"，并将计算结果赋值给 
"MyStructElement1"。在该运算中，相应的数据类型

必需兼容。*)

参见

运算符和运算符的优先级 (页 9587)
有效数据类型概述 (页 253)
寻址操作数 (页 119)
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16.1.8 在 SCL 中使用浮点数（REAL 和 LREAL）进行计算

浮点数的精度表示

例如，数据类型 REAL 在程序中以 6 位小数的精度进行指定和计算。 在计算浮点数（REAL 和 
LREAL）时，请注意此精度通常应用于每个计算步骤。

在加减浮点数时，将会调整指数。 因此在加减过程中，基数和指数将保持不变，仅增加尾

数。 有关浮点数结构的详细信息，请参见“另请参见”。

编程示例

在以下编程示例中，将对两个 REAL 数量类型的操作数进行相加，然后再减去一个数。 在计

算的下一步中，用常量 1 除以前面的结果。 为执行此操作，创建一个全局数据块，在其中

声明用于进行计算编程的操作数和函数。

计算公式

y = a + b - c
Z = 1/y

操作数以下列值存储：

操作数 值 REAL 值
a 100 000 000 1.000000*108

b 1 1.000000*100

c 100 000 000 1.000000*108

操作步骤

创建数据块“DB_GlobalData”：
1. 双击“添加新块”(Add new block) 命令。

这样会打开“添加新块”(Add new block) 对话框。

2. 单击“数据块 (DB)”(Data block (DB)) 按钮。

3. 指定名称“DB_GlobalData”。
4. 选择“Global DB”作为数据块的类型。
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5. 单击“确定”(OK)。
6. 在数据块中创建以下变量，然后输入相应的起始值：

这两个变量的起始值都是 100000000.0，并根据数据类型 REAL 转换为 1.0E+8。

创建一个 SCL 函数并将其命名为“FC_Calculate”。
1. 按如下方式声明块接口：

2. 将以下公式写入程序代码并建立在线连接以查看结果：

SCL
#y := "DB_GlobalData".a + "DB_GlobalData".b - "DB_GlobalData".c;
#z := 1/#y;

您可以看到，操作数的运算结果为 #y = 0，即使实际期望数字 1 作为结果也是如此。
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不正确的结果产生过程如下：

1. 在第一个计算步骤中，将操作数 a 和 b 相加。 在指数调整后，两个操作数（a = 1.000000*108 
和 b = 1.000000*100）的 REAL 值如下所示： 
a = 1.000000*108 且 b = 0.00000001*108。 第二个数字（操作数 b）的 后两位数将被截
断，因为 6 位小数的精度无法再表示这个数。 因此，该操作数将会加 0，而不是加 1。

2. 在第二个计算步骤中，将用前面的计算步骤结果减去操作数 C（中间结果 = 1.000000*108 - 
c = 1.000000*108 为 0.000000e0）。

3. 如果现在计算下一个计算步骤中的操作数 z，则尝试除以 0。

1. 可能的解决方案

要解决此类问题，可以简单地调整计算公式。 将公式改为如下所示：

计算公式

y = a - c + b
Z = 1/y

由于在第一个计算步骤（操作数 a - c）后将会得到结果 0.000000e0，在第二个计算步骤中

加上 REAL 值（中间结果 + b）就会得到正确的结果 (y = 0.000000*100·+ 1.000000*100 = 
1.000000*100)。

在对计算进行编程之前，建议您检查如何尽量提高计算效率。
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2. 可能的解决方案

要计算上述公式，请使用 LREAL 数据类型来代替 REAL 数据类型。 由于此数据类型是以 15 位
小数的精度进行处理，因此不会产生上述问题。

1. 在全局数据块“DB_GlobalData”中，使用相同的值创建三个全为 LREAL 数据类型的新变量。

2. 在 FC“FC_Calculate”的块接口中，另外声明两个 LREAL 数据类型的新变量。

3. 在程序代码中对公式使用新的 LREAL 变量并建立在线连接以查看结果：

SCL
#y_LREAL := "DB_GlobalData".a_LREAL + "DB_GlobalData".b_LREAL - 
"DB_GlobalData".c_LREAL;
#z_LREAL := 1/#y_LREAL;
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参见

REAL (页 278)
LREAL (页 279)
无效浮点数 (页 280)

16.1.9 使用 SCL 中的常量进行计算

有类型和无类型常量的解释

常量是具有固定值的数据，其值在程序运行期间不能更改。常量在程序执行期间可由各种程

序元素读取，但不能被覆盖。常量值有指定的表示法，具体取决于数据类型和数据格式。分

为有类型和无类型的表示法。

建议在数学函数中不要混用有类型和无类型常量，否则可能会发生不需要的隐式转换，从而

导致生成不正确的值。

编程示例

在以下编程示例中，可以看到使用有类型和无类型常量的运算。

1. 创建一个 SCL 函数块并将其命名为“FB_MathsFunctions”。
2. 在块接口的“Temp”部分声明“Variable_DINT”变量。

3. 编写以下程序代码：
Variable_DINT := INT#1 +50000;
在此数学运算中，将有类型常量 INT#1 与无类型常量 50000 相加。 无类型常量 50000 在软
件中将带黄色下划线，指示常量值超出了 INT 数据类型允许的范围。
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要查看结果，请转至在线。

1. 通过右键单击“编译 > 软件（仅更改）”(Compile > Software (only changes) 命令执行此命令
来编译 SCL 函数块“FB_MathsFunctions”。

2. 使用“下载到设备 > 软件（仅更改）”(Download to device > Software (only changes)) 命令
下载块。

3. 转至在线并监视块。

有类型常量的数据类型定义加法的数据类型。 这意味着加法是在 INT 数据类型区域中执行。 
在第一步中，无类型常量 50000 将隐式转换为 INT 数据类型。 但这种转换会导致生成负值 
(-15536)。 然后该值将添加到有类型常量 (INT#1)。 结果是 -15535。由于将写入加法运算结
果的变量被声明为 DINT 数据类型，因此数字 -15535 将隐式转换为 DINT 数据类型，并写入
到变量“Variable_DINT”。 但结果仍为负数。

1. 可能的解决方案

避免得到错误结果的一种方法是两个常量都采用有类型常量。 如果两个常量都采用有类型

常量，较长的数据类型将确定计算结果。

1. 在“FB_MathsFunctions”SCL 函数块中编写以下程序代码：

在此计算操作中，将有类型常量 INT#1 与有类型常量 DINT#50000 相加。

要查看结果，请转至在线。

1. 通过右键单击“编译 > 软件（仅更改）”(Compile > Software (only changes) 命令执行此命令
来编译 SCL 函数块“FB_MathsFunctions”。

2. 使用“下载到设备 > 软件（仅更改）”(Download to device > Software (only changes)) 命令
下载块。

3. 转至在线并监视块。

常量 INT#1 将转换为 DINT 数据类型，并且两个常量的相加将在 DINT 数据类型区域中执行。
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2. 可能的解决方案

避免得到错误结果的另一种方法是两个常量都采用无类型常量。 如果两个常量都采用无类

型常量，它们在当前 CPU 上将被解释为 宽的可能数据类型。 这意味着在 S7-1500 系列 CPU
上，这两个常量都解释为 LINT 数据类型。

1. 在“FB_MathsFunctions”SCL 函数块中编写以下程序代码：

在此计算操作中，将无类型常量 1 与无类型常量 50000 相加。

要查看结果，请转至在线。

1. 通过右键单击“编译 > 软件（仅更改）”(Compile > Software (only changes) 命令执行此命令
来编译 SCL 函数块“FB_MathsFunctions”。

2. 使用“下载到设备 > 软件（仅更改）”(Download to device > Software (only changes)) 命令
下载块。

3. 转至在线并监视块。

常量 1 和 50000 将解释为 LINT 数据类型，相加的结果将再次转换为 DINT 数据类型。

参见

常量的基本知识 (页 113)
有效数据类型概述 (页 253)

16.2 SCL 的设置

16.2.1 SCL 设置的概述

概述

下表列出了可对 SCL 进行的设置：
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编辑器设置

组 设置 说明

视图 操作数表示法 程序编辑器中操作数的表示方式。可选择以下方式： 
• 符号和绝对表示法 
• 符号

变量信息 在程序编辑器中显示所用变量的更多信息。选择“具有

层级注释的变量信息”(Tag information with hierarchical 
comments) 选项时，还将显示结构化变量的更高结构层

次的注释。

高亮显示关键字 SCL 编程语言中表示关键字的标记。可以选择使用大小

写字母或者与 Pascal 编程语言规定相应的表示法。

左对齐实参 将块调用中的实参左对齐。仅当在“常规 > 脚本/文本编

辑器 > 缩进”(General > Script/text editors > Indent) 中选

择“智能”(Smart) 选项时，才有效。

新块的默认设置

如果创建新块，则按下列默认值进行设置。以后可在块属性中修改这些设置。

组 设置 说明

编译 创建扩展状态信息 可以监视块中的所有变量。但是，使用此选项后，对程

序的存储器的要求以及执行时间都会增加。 
检查 ARRAY 的限值 1) 在运行期间检查数组下标是否在 ARRAY 声明的范围之

内。如果数组的下标超出了所允许的范围，则将块的使

能输出 ENO 置位为“0”。
自动设置 ENO 在运行期间检查某些指令是否在执行过程中出错。如果

发生运行时错误，则块的使能输出 ENO 将置位为“0”。
块接口 视图 定义新创建块的块接口显示为表格形式，还是文本形式。

1)S7-300/400 系列 CPU：超出 ARRAY 限值时，使能输出 ENO 将置位为 FALSE。
S7-1200/1500 系列 CPU：超出 ARRAY 限值时，使能输出 ENO 不会置位为 FALSE。有关错误查询选项，请参见

“寻址 ARRAY 元素 (页 319)”。
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参见

更改设置 (页 9601)
EN/ENO 机制 (页 164)

16.2.2 更改设置

步骤

要更改设置，请执行如下操作：

1. 在“选项”菜单中，选择“设置”命令。
将在工作区中显示“设置”窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”组。

3. 更改设置。

结果

可直接装载设置更改，无需显式保存。

参见

SCL 设置的概述 (页 9599)

16.3 SCL 的编程窗口

16.3.1 编程窗口的概述

功能 
编程窗口是工作区，在此区域可输入 SCL 程序。 
下图为 SCL 的编程窗口：
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编程窗口由下列部分组成：

部分 含义

① 侧栏 在侧栏中可以设置书签和断点。

② 行号 行号显示在程序代码的左侧。

③ 轮廓视图 轮廓视图中将突出显示相应的代码部分。

④ 代码区 在代码区域，可对 SCL 程序进行编辑。

⑤ 绝对操作数的显示 在此表格中列出了赋值给绝对地址的符号操作数。

参见

定制编程窗口 (页 9603)
设置 SCL 代码格式 (页 9604)
展开和折叠代码部分 (页 9606)
浏览到定义 (页 9606)
使用书签 (页 9607)
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16.3.2 定制编程窗口

简介  
可通过下列方式定制编程窗口的外观和程序代码：

• 通过设置字体、大小和颜色

• 通过设置 tab 键的空格数

• 通过显示行号

• 通过显示或隐藏绝对操作数

设置字体、大小和颜色  
要设置字体、大小和颜色，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 选择“常规 > 脚本/文本编辑器” (General > Script/text editors) 组。

3. 选择所需的字体和字体大小，也可以选择各语言元素的字体颜色。

设置 tab 键的空格数  
为了更方便地浏览程序，可根据语法缩进代码行。 通过设置 tab 键的空格数来定义缩进深

度。 
要设置 tab 键的空格数，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 选择“常规 > 脚本/文本编辑器” (General > Script/text editors) 组。

3. 设置 tab 键的空格数

显示行号  
要显示行号，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 选择“常规 > 脚本/文本编辑器” (General > Script/text editors) 组。

3. 选择选项“显示行号”(Show line numbers)。
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显示或隐藏绝对操作数  
必要时，可在与程序代码旁的表格中显示符号操作数与绝对操作数的分配。

要显示或隐藏绝对操作数，请按以下步骤操作：

1. 单击工具栏中的“绝对/符号操作数”(Absolute/symbolic operands) 图标。
将显示绝对操作数。

2. 要隐藏该显示，则单击该表格并按下鼠标按钮，一直拖放到期望的位置。

3. 要改变该表格的宽度，单击表格的右边界或左边界，同时按下鼠标按钮，然后向右或向左拖
动边界。

参见

编程窗口的概述 (页 9601)
设置 SCL 代码格式 (页 9604)
展开和折叠代码部分 (页 9606)
浏览到定义 (页 9606)
使用书签 (页 9607)

16.3.3 设置 SCL 代码格式

简介

为使程序更加清楚，可以手动缩进或伸出单独的行，或者设置代码段格式。关于设置代码段

格式，请注意以下几点：

• 格式类型基于缩进的常规设置，但是至少行或段始终会缩进。如果选择设置“智

能”(Smart)，还将删除 SCL 指令中多余的空格。

• 只有语法正确的代码段才可以设置格式。

• 如果将插入点放在程序控制指令的第一行或 后一行，例如放在具有“IF”的行的 IF 指令中，

则会设置整个指令的格式。 
• 如果选择文本，则仅设置所选文本的格式。 
此外，也可将块调用的实参设置为默认为左对齐。为此，需在缩进设置中选择“智能”(Smart) 
选项。
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缩进或伸出行

要缩进或伸出个别行，请按以下步骤操作：

1. 单击要缩进或伸出的行。 
2. 按下编程编辑器工具栏中的“缩进文本”(Indent text) 或“取消缩进文本”(Outdent text) 按钮。

说明

可以在“选项 > 设置”(Options > Settings) 中设置缩进的长度。

设置代码段格式

要设置代码段格式，请按以下步骤操作：

1. 选择要设置格式的文本，或者将插入点放入相应的代码行。 
2. 选择程序编辑器工具栏中的“自动设置所选文本的格式”(Format selected text automatically) 

按钮。

左对齐块调用的实参

要将块调用的实参进行左对齐，请执行以下操作步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。

2. 在区域导航中，选择“常规 > 脚本/文本编辑器” (General > Script/text editors) 组。

3. 在“缩进”(Indent) 中，选择“智能”(Smart) 选项。

4. 在区域导航中，选择“PLC 编程 > SCL（结构化控制语言）”(PLC programming > SCL (Structured 
Control Language)) 组。

5. 在“视图”(View) 中，选择“左对齐实参”(Left-align actual parameters) 复选框。
在新插入的块中，实参左对齐。要将当前块调用中的实参进行左对齐，可选择该块调用并单
击程序编辑器工具栏中的“自动格式化所选择的文本”(Automatically format selected text) 按
钮。

参见

编程窗口的概述 (页 9601)
定制编程窗口 (页 9603)
展开和折叠代码部分 (页 9606)
浏览到定义 (页 9606)
使用书签 (页 9607)
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16.3.4 展开和折叠代码部分

简介

SCL 指令可跨越多行。 例如在程序控制指令或块调用。 
此类同属指令可以通过以下方式识别：

• 显示行号与程序代码之间的轮廓视图将标记整个代码部分。 
• 当选择打开关键字时，将自动高亮显示闭关键字。

为方便区分，可以在轮廓显示画面中展开或折叠同属代码部分。 在关闭块或项目时，将会

保留选定的轮廓显示画面，以便下次打开该块时，代码部分完全按照其关闭时的状态进行显

示。

步骤 
要展开或折叠代码段，请按以下步骤操作：

1. 单击轮廓视图中的减号。
将关闭代码部分。

2. 单击轮廓视图中的加号。
将打开代码部分。

参见

编程窗口的概述 (页 9601)
定制编程窗口 (页 9603)
设置 SCL 代码格式 (页 9604)
浏览到定义 (页 9606)
使用书签 (页 9607)

16.3.5 浏览到定义

在程序代码中可以使用其它编辑器中定义的元素，如被调用函数块 (FB) 的变量或数据块 
(DB)。要在相应编辑器中查看定义实例，可专门浏览这些实例。
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操作步骤

要浏览到代码元素的定义，请按以下步骤操作：

1. 右键单击该代码元素。

2. 在快捷菜单中，选择命令“转到 > 定义”(Go to > Definition)。
定义该代码元素的编辑器将打开，并显示定义实例。

或者： 
1.  按住 <Ctrl> 键。

2. 将鼠标指针移动到程序编码上。
如果将鼠标指针放置在显示定义的代码元素上，则该代码元素的名称将显示为一个带有下划
线的链接。 

3. 单击该链接。
定义该代码元素的编辑器将打开，并显示定义实例。

参见

编程窗口的概述 (页 9601)
定制编程窗口 (页 9603)
设置 SCL 代码格式 (页 9604)
展开和折叠代码部分 (页 9606)
使用书签 (页 9607)

16.3.6 使用书签

16.3.6.1 书签的基本知识

功能

可以使用书签来标记程序在大量程序中的位置，以便在需要修订时快速找到相应程序。 将
在编程窗口的侧栏中显示书签。 通过菜单命令，可在一个块内的多个书签之间浏览。

书签随项目一起保存，因此可供希望编辑该块的任何人使用。 但是，不能将书签装载到设

备中。 
进行块比较时，不会对书签进行比较。 
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参见

设置书签 (页 9608)
在书签间浏览 (页 9609)
删除书签 (页 9609)

16.3.6.2 设置书签

要求

SCL 块打开。

步骤 
要设置书签，请按以下步骤操作：

1. 右键单击侧栏中要设置书签的行。

2. 在快捷菜单中，选择“书签 > 设置”(Bookmarks > Set) 命令。

或者：

1. 单击要设置书签的行。

2. 单击工具栏中的“设置/删除书签”(Set/delete bookmark) 按钮。

或者：

1. 按下 <Ctrl> 键。

2. 单击侧栏中要设置书签的行。

结果

程序代码中设置了一个书签。 

参见

书签的基本知识 (页 9607)
在书签间浏览 (页 9609)
删除书签 (页 9609)
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16.3.6.3 在书签间浏览

要求

在一个块中设置多个书签。

步骤 
要在书签间浏览，请按以下步骤操作：

1. 在程序代码中设置插入光标。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择命令“转至 > 下一个书签”(Go to > Next bookmark) 或“转至 > 
上一个书签”(Go to > Previous bookmark)。

或者：

1. 在程序代码中设置插入光标。

2. 在编程编辑器的工具栏中，单击“转至下一个书签”(Go to next bookmark) 或“转至上一个书
签”(Go to previous bookmark) 按钮。 

或者：

1. 在侧栏中单击。

2. 在快捷菜单中选择命令“书签 > 下一个”(Bookmarks > Next) 或“书签 > 上一个”(Bookmarks 
> Previous)。

结果

高亮显示设置有书签的行。 

参见

书签的基本知识 (页 9607)
设置书签 (页 9608)
删除书签 (页 9609)

16.3.6.4 删除书签

可以删除块或 CPU 的单个书签或所有书签。
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删除单个书签 
要删除一个书签，请执行如下步骤：

1. 右键单击侧栏中要删除书签的行。

2. 在快捷菜单中选择“书签 > 删除”(Bookmarks > Remove) 命令。

或者：

1. 单击要删除书签的行。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“书签 > 删除”(Bookmarks > Remove) 命令。

或者：

1. 单击要删除书签的行。

2. 单击工具栏中的“设置/删除书签”(Set/delete bookmark) 按钮。

删除块中的所有标签

要删除块中的所有书签，请按以下步骤操作：

1. 在侧栏中右键单击。

2. 在快捷菜单中，选择命令“书签 > 删除块中的所有书签”(Bookmarks > Delete all from block)。
或者：

1. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择命令“书签 > 删除块中的所有书签”(Bookmarks > Delete all from 
block)。

参见

书签的基本知识 (页 9607)
设置书签 (页 9608)
在书签间浏览 (页 9609)
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16.4 输入 SCL 指令

16.4.1 SCL 指令的规则

SCL 指令     
SCL 可识别下列类型的指令： 
• 赋值运算

赋值用于为一个变量赋值一个常数值、表达式的结果或另一个变量的值。 
• 程序控制指令

程序控制指令用于实现程序的分支、循环或跳转。

• “指令”(Instructions) 任务卡中的其它指令

“指令”(Instructions) 任务卡提供大量可用于在 SCL 程序的标准指令。

• 块调用

块调用用于调用已放置在其它块中的子例程，并对这些子例程的结果作进一步的处理。

规则

当输入 SCL 指令时需要遵守下列规则：

• 指令可跨行。

• 每个指令都以分号 (;) 结尾。

• 不区分大小写。

• 注释仅用于描述程序。而不会影响程序的执行。

示例

下面将举例说明各种类型的指令：

SCL
// 赋值运算的示例 
"MyTag":= 0;
// 块调用的示例

"MyDB"();
// 程序控制指令的示例 
WHILE "Counter" < 10 DO 
    "MyTAG" := "MyTag" + 2;
END_WHILE;
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参见

SCL 的基础知识 (页 9575)

16.4.2 手动输入 SCL 指令

要求

SCL 块打开。

步骤

要输入 SCL 指令，请按以下步骤操作：

1. 通过键盘输入指令语法。
输入时支持自动完成功能。 可以输入当前位置允许的所有指令和操作数。

2. 从自动完成功能中选择所需的指令或操作数。
如果选择了需要指定操作数的指令，则会在程序中插入操作数占位符。 操作数占位符以黄色
高亮显示。 选择第一个占位符。

3. 用操作数替换该占位符。

4. 用 <TAB> 键导航到所有其它占位符，然后用操作数进行替换。

说明

也可从 PLC 变量表或块接口中，将一个已定义的操作数拖放到程序中。 要替换已经插入的

操作数，可以将鼠标指针短暂地放在要替换的操作数上，然后再松开鼠标按钮。 这将选择

操作数，并在松开鼠标按钮时，将此操作数替换为新的操作数。

结果

插入该指令。 
编程编辑器将进行语法检查。 不正确的输入以红色斜体字显示。 此外，在检查窗口还会显

示详细的出错消息。

参见

在文本编程语言中使用自动完成 (页 9115)
扩展和缩短参数列表 (页 9639)
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使用结构化元素包围程序代码 (页 9614)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)

16.4.3 通过“指令”(Instructions) 任务卡插入 SCL 指令

“指令”(Instructions) 任务卡提供可在 SCL 程序中使用的大量指令。在“指令”(Instructions) 
任务卡中，包含有 SCL 特定的可用于程序控制的指令。

要求     
SCL 块打开。

步骤

要使用“指令”(Instructions) 任务卡将 SCL 指令插入程序，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”任务卡。

2. 要插入指令，请选择下列步骤中的一个：

– 导航到待插入的 SCL 指令，然后将它拖放到程序代码中指定的行。插入位置以绿色矩

形高亮显示。

– 在程序代码中选择要插入指令的位置，然后双击待插入的指令。

该指令插入到程序中。操作数占位符以黄色高亮显示。浅黄色表示无须互连的可选参数。深
黄色表示必须互连的必须参数。选择第一个占位符。

3. 用操作数替换该占位符。也可从接口或 PLC 变量表中将一个变量拖放到占位符处。

4. 用 <TAB> 键导航到所有其它占位符，然后用操作数进行替换。

结果

插入该指令。 
编程编辑器将进行语法检查。不正确的输入以红色斜体字显示。此外，在检查窗口还会显示

详细的出错消息。

参见

在文本编程语言中使用自动完成 (页 9115)
扩展和缩短参数列表 (页 9639)
使用结构化元素包围程序代码 (页 9614)
S7-1200 的数据类型转换： (页 571)
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16.4.4 使用结构化元素包围程序代码

可使用以下结构化元素包围程序代码：

• 范围

– REGION
• 控制结构

– IF ... THEN
– CASE ... OF ...
– FOR ... TO ... DO ...
– WHILE ... DO ...

• 注释段

– /**/

操作步骤

要使用结构化元素包围程序代码，请执行以下操作步骤：

1. 选择待使用结构化元素包围的程序代码。

2. 右键单击所选择的程序代码。

3. 在快捷菜单中的“围绕”(Surround with) 下方，选择所需的结构化元素。 
4. 此外，也可在收藏夹中或“简单指令 > 程序控制”(Simple instruction > Program control) 窗格

内的“指令”(Instructions) 任务卡中，选择结构化元素。

参见

手动输入 SCL 指令 (页 9612)
通过“指令”(Instructions) 任务卡插入 SCL 指令 (页 9613)
插入注释 (页 9641)

创建 SCL 程序

16.4 输入 SCL 指令

对 PLC 进行编程

9614 编程和操作手册, 11/2022



16.4.5 使用区间 (Region)

16.4.5.1 使用区间

功能

在 SCL 中，可在区间内构建程序代码。由于集成了相关程序段而且可根据需要对区间进行灵

活展开和折叠，因而程序代码更为清晰直观。在区间总览窗口中，可快速查看各个区间。区

间总览窗口位于编程窗口旁边，可根据需要打开或关闭。

下图显示了区间总览窗口和编程窗口：

区间总览图中，还将显示存在语法错误的区间。这样，即可快速确定故障代码所在位置并进

行相应修正。

要在区间中编写程序段，可将程序段包含在关键字“REGION”和“END_REGION”中。根据突出

显示关键字中的设置，相应的关键字可以为“region”和“end_region”，也可以是“Region”和
“End_Region”。这些关键字可根据当前的设置进行自动转换。要查找关键字“REGION”和
“END_REGION”的配对部分，可单击“REGION”或“END_REGION”。系统将高亮突出显示这两个

关键字。
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可为每个区间指定一个名称，具有以下诸多优势：

• 区间折叠时也会显示该名称。这样，可确保程序代码的清晰显示。 
• 在区间的总览窗口中，可轻松识别各个区间并快速导航到指定区间处。 
• 如果将该名称插入为多语言注释，则可将该名称翻译为其它项目语言。为此，需使用字

符串“(/*”和“*/)”包围该名称。但只能将该名称作为插入为不可翻译的名称或多语言注释。

请注意以下事项：

– 不允许混用普通名称和多语言注释。 
– 多语言注释名称不能扩展为多行。

– 如果区间名称为多语言注释，也可以复制区间。如果该名称已存在翻译，则也会应用

于区间副本。如果之后更改了区间的名称，则将使用当前编辑语言进行更改。

另请参见：“使用多语言项目”

指定块名称为可选操作。 

语法

可通过以下语法，可在区间内构建程序段：

 
REGION <名称> 或 (/*<多语言注释的名称>*/)
     <指令>
END_REGION

使用区间时，请注意以下信息：

• 关键字 "REGION" 和 "END_REGION" 必须在一行的起始位置。这些关键字之前，仅允许插

入空格。 
• 关键字“END_REGION”的所有字符将认作为注释信息，因而不影响程序的执行。 
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• 所有指令的执行都必须在一个区间内完成。

• 在 CASE 语句内，该指令可用区间进行包围。用于比较 CASE 语句的常量需位于区间之外。

这些区间不得包含多个分支。

以下示例显示了 CASE 语句中允许的区间用法：

CASE <Expression> OF
  <Constant1> : REGION <Instructions1> END_REGION
  <Constant2> : REGION <Instructions2> END_REGION
ELSE REGION <Instructions0> END_REGION
END_CASE
以下示例显示了 CASE 语句中不允许的区间用法：

CASE <Expression> OF
  REGION <Constant1> : <Instructions1> END_REGION
  <Constant2> : REGION <Instructions2> END_REGION
ELSE <Instructions0>
END_CASE
CASE <Expression> OF
  <Constant1> : <Instructions1> REGION
  <Constant2> : END_REGION <Instructions2>
ELSE <Instructions0>
END_CASE
在这些情况下，区间内的常量将解释为可通过 GOTO 命令到达的跳转标签，但 CASE 本
身不会执行这些跳转标记。

也可以对这些区间进行嵌套。但需确保其它区间中包含的区间可成功执行：

 
REGION <名称>
     <指令>
     REGION <名称>
           <指令>
     END_REGION
     <指令>
     REGION <名称>
          REGION
               <指令>
          END_REGION
          REGION <名称>
               <指令>
          END_REGION
     END_REGION
END_REGION
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参见

插入区间 (页 9618)
复制和插入区间 (页 9619)
在区间内浏览 (页 9620)
删除区间 (页 9622)

16.4.5.2 插入区间

通过以下几种方式，可在程序代码中插入区间：

• 通过键盘，手动插入区间：

• 通过“指令”(Instructions) 任务卡，插入区间：此时，可插入空的区间，也可使用区间包

含当前程序代码。

• 通过收藏夹插入区间。此时，可插入空的区间，也可使用区间包含当前程序代码。

通过键盘，手动插入区间：

要通过键盘在程序代码中手动插入区间，请按以下步骤操作：

1. 将光标放置在待插入区间的位置处。

2. 输入关键字“REGION”。

说明

根据突出显示关键字中的设置，相应的关键字可以为“region”和“end_region”，也可以是

“Region”和“End_Region”。这些关键字可根据当前的设置进行自动转换。

3. 输入普通区间名称，或输入多语言注释名称。这操作为可选操作。

4. 将光标放置在区间的结束处。

5. 输入关键字“END_REGION”。 
相应的程序代码将集成到区间内，并可折叠和展开。新区间将显示在区间总览窗口中。如果
未指定区间名称，在该区间将在区间总览窗口中显示为“未命名”(Unnamed)。

通过“指令”(Instructions) 任务卡，插入区间：

要通过“指令”(Instructions) 任务卡在程序代码中插入一个区间，请按以下步骤操作：

1. 将光标放置在待插入空区间的位置处，或选择将使用区间包含的程序代码。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

3. 浏览到“控制面板 > REGION”(Control Panel > RUN)。
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4. 将指令 REGION 拖放到程序代码中待插入区间的位置处；也可通过双击操作，插入指令 
REGION。 
此时，即可插入空的区间，也可使用区间包含所选的程序代码。新区间将显示在区间总览窗
口中，且使用占位符“_name_”作为区间名称。

5. 使用指定名称替代占位符“_name_”，作为普通文本或多语言注释。如果不希望指定一个名称，
则可删除此占位符。此时，区间总览窗口中新建的区间名称将事项未“未命名”(Unnamed)。

通过收藏夹插入

要使用收藏夹在程序代码中插入一个区间，请执行以下操作步骤：

1. 将光标放置在待插入空区间的位置处，或选择将使用区间包含的程序代码。

2. 在程序编辑器中的“收藏夹”(Favorites) 窗格中或“收藏夹”(Favorites) 栏中，单击“REGION”指
令。
此时，即可插入空的区间，也可使用区间包含所选的程序代码。新区间将显示在区间总览窗
口中，且使用占位符“_name_”作为区间名称。

3. 使用指定名称替代占位符“_name_”，作为普通文本或多语言注释。如果不希望指定一个名称，
则可删除此占位符。此时，区间总览窗口中新建的区间名称将事项未“未命名”(Unnamed)。

参见

使用区间 (页 9615)
复制和插入区间 (页 9619)
在区间内浏览 (页 9620)
删除区间 (页 9622)

16.4.5.3 复制和插入区间

可复制区间及其内容，并插入到程序代码中。

操作步骤

要复制区间及其内容，按以下步骤操作：

1. 打开区间总览窗口。

2. 右键单击待复制的区间，并在快捷菜单中选择“复制”(Copy) 命令。

3. 将光标放置在程序代码中待插入区间的位置处。 
4. 在程序代码中，通过快捷菜单命令“插入”(Insert) 或按下组合键<Ctrl+V> 插入区间。

复制的区间及其内容将一同复制到程序代码中。此外，该区间也会插入到区间总览窗口中。

5. 必要时，为插入的区间指定一个新名称。
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或者：

1. 在编程窗口选择该区间。该区间可展开或折叠。

2. 通过快捷菜单命令“复制”(Copy) 或组合键<Ctrl+C>，复制该区间。

3. 将光标放置在程序代码中待插入区间的位置处。 
4. 在程序代码中，通过快捷菜单命令“插入”(Insert) 或按下组合键<Ctrl+V> 插入区间。

复制的区间及其内容将一同复制到程序代码中。此外，该区间也会插入到区间总览窗口中。

5. 必要时，为插入的区间指定一个新名称。

参见

使用区间 (页 9615)
插入区间 (页 9618)
在区间内浏览 (页 9620)
删除区间 (页 9622)

16.4.5.4 在区间内浏览

通过区间总览窗口，可快速浏览各个区间。在区间总览窗口中，将显示程序代码中使用的所

有区间。此外，该窗口还包含以下功能：

• 同步区间总览窗口和编程窗口中的区间显示。

可指定仅在区间总览窗口或仅在编程窗口展开和折叠区间，或是同时在这两个窗口展开

和折叠区间。 
• 展开或折叠单个区间：

可在区间总览窗口展开或折叠单个区间，也可在编程窗口中展开或折叠。执行同步操作

后，该区间将在两个窗口中同时展开或折叠。

• 展开或折叠所有区间：

在区间总览窗口或编程窗口内，可同时展开或折叠所有区间。执行同步操作后，这些区

间将在两个窗口中同时展开或折叠。
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同步区间总览窗口和编程窗口中的区间显示

要定义区间总览窗口和编程窗口中区间的同步显示，请按以下步骤操作：

1. 打开区间总览窗口。

2. 要激活区间的同步显示，可单击区间总览窗口工具栏中的“同步打开/关闭”(Synchronization 
on/off) 按钮。
同步按钮将显示为激活状态。

3. 要关闭区间的同步显示，同样可单击区间总览窗口工具栏中的“同步打开/关
闭”(Synchronization on/off) 按钮。
同步按钮将显示为取消激活状态。

展开或折叠单个区间

要展开或折叠单个区间，请按以下步骤操作：

1. 打开区间总览窗口。

2. 在区间总览窗口中，右键单击待展开或折叠的区间。

3. 在快捷菜单中，选择命令“展开”(Expand) 或“折叠”(Collapse)。 
或者： 
1. 打开区间总览窗口。

2. 在区间总览窗口中，选择待展开或折叠的区间。

3. 按下快捷键 <Ctrl+Shift+Num+> 展开块，或按下 <Ctrl+Shift+Num-> 折叠块。

或者：

1. 在编程窗口，将光标放置在待展开或折叠的区间上。

2. 按下快捷键 <Ctrl+Shift+Num+> 展开块，或按下 <Ctrl+Shift+Num-> 折叠块。

根据同步设置，区间将在区间总览窗口或编程窗口内展开或折叠，或是在这两个窗口同时展

开或折叠。

展开或折叠所有区间：

要同时展开或折叠所有区间，请按以下步骤操作：

1. 打开区间总览窗口。

2. 要展开所有区间，可单击区间总览窗口工具栏中的“全部展开”(Expand all) 按钮。

3. 要折叠所有区间，可单击区间总览窗口工具栏中的“全部折叠”(Collapse all) 按钮。

或者： 
1. 打开区间总览窗口。

2. 选择区间总览窗口中的任何区间。
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3. 要展开所有区间，按下快捷键 <Ctrl+Shift+Num*>。
4. 要折叠所有区间，按下快捷键 <Ctrl+Shift+Num/>。
或者：

1. 将光标放置在编程窗口内。

2. 要展开所有区间，按下快捷键 <Ctrl+Shift+Num*>。
3. 要折叠所有区间，按下快捷键 <Ctrl+Shift+Num/>。
根据同步设置，将在区间总览窗口或编程窗口内展开或折叠所有区间，或同时在这两个窗口

展开或折叠。

参见

使用区间 (页 9615)
插入区间 (页 9618)
复制和插入区间 (页 9619)
删除区间 (页 9622)

16.4.5.5 删除区间

可随时从程序代码中删除相应区间。

操作步骤

要删除区间，请按以下步骤操作：

1. 在程序代码中，删除关键字“REGION”和区间名称（如果分配有）。

2. 在程序代码中，删除相应的关键字“END_REGION”。
该区间将从程序代码和区间总览窗口中删除。 

说明

从程序代码中删除关键字“REGION”或“END_REGION”时，系统将使用红线标记相关的关键

字，指示存在语法错误。 

参见

使用区间 (页 9615)
插入区间 (页 9618)
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复制和插入区间 (页 9619)
在区间内浏览 (页 9620)

16.4.6 定义 SCL 指令的数据类型

16.4.6.1 有关 SCL 指令数据类型的基本信息

简介

您用来执行块编程的 SCL 指令使用特定的数据类型来计算函数值。某些 SCL 指令仅支持使

用特定的数据类型。无法更改这些指令的数据类型。但是，大部分 SCL 指令都支持使用多种

数据类型。我们将此等指令区分为以下两种类型：

• 函数值数据类型由输入参数数据类型确定的指令。大部分指令都属于这种情况。

• 使用默认数据类型的指令。下表列出的指令便属于此类型。

如果默认数据类型与所用输入参数的数据类型不兼容，则必须更改该默认的数据类型。数据

类型始终可按照以下语法进行更改：
_<数据类型>

使用默认数据类型的 SCL 指令

下表列出了使用默认数据类型的 SCL 指令：

指令 默认数据类型

CEIL DINT
DECO DWORD
FLOOR DINT
NORM_X REAL
PEEK BYTE
SCALE_X INT
TRUNC DINT
CONCAT STRING
T_DIFF TIME
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参见

更改 SCL 指令的数据类型 (页 9624)
更改 SCL 指令的数据类型示例 (页 9625)

16.4.6.2 更改 SCL 指令的数据类型

步骤    
按以下步骤插入一个 SCL 指令并更改其数据类型：

1. 通过拖放操作在程序中要求的位置插入指令。

2. 指定该指令的操作数。
函数值的数据类型或是取决于输入参数，或是采用指令的默认数据类型。

3. 在指令名称后附加“_<数据类型>”字符串。 
“<数据类型>”代表需要为该指令使用的数据类型。

参见

有关 SCL 指令数据类型的基本信息 (页 9623)
更改 SCL 指令的数据类型示例 (页 9625)

16.4.6.3 修改 IEC 定时器和 IEC 计数器的数据类型

IEC 定时器和 IEC 计数器为内部系统函数块，需要有一个背景数据块。 既可以创建为一个单

背景数据块也可以创建为多重背景数据块。 背景数据块的数据类型取决于相关的指令。 对于 
S7-1200 和 S7-1500 系列的 CPU，可以按照需求在指令中使用不同的数据类型。

如果新设置的背景数据块数据类型与输入参数的数据类型不匹配，可能会发生隐式转换。 如
果无法转换，则将显示一条错误信息。

步骤 
要更改 IEC 定时器和 IEC 计数器背景数据块的数据类型，请按以下步骤操作：

1. 打开要调用 IEC 定时器或 IEC 计数器的主调数据块。
根据背景数据块的实例类型，将在背景数据块的名称前（多重背景）后（单个背景）显示一
个绿色边框。

2. 单击绿色边框。
将打开一个下拉列表，包含该背景数据块的所有有效数据类型。

3. 然后，选择所需的数据类型。
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16.4.6.4 更改 SCL 指令的数据类型示例

更改“解码”指令 (DECO) 的默认数据类型

如果在程序中插入“解码”指令，则数据类型 DWORD 将被设置为默认数据类型。
"Tag_Result" := DECO(IN := "Tag_Value");
按以下所示修改程序代码，以将数据类型从 DWORD 转换为 BYTE：
"Tag_Result_BYTE" := DECO_BYTE(IN := "Tag_Value");

参见

有关 SCL 指令数据类型的基本信息 (页 9623)
更改 SCL 指令的数据类型 (页 9624)

16.4.7 显示或隐藏变量信息

简介

无论操作数采用绝对表示法还是符号表示法，都可以显示和隐藏用于描述全局变量的简单注

释或分层注释。 此信息来自 PLC 变量表。 
可以显示所有块的变量信息，也可以显示单独打开的块的变量信息。 如果显示所有块的变

量信息，那么也会显示目前以及将来会打开的所有块的变量信息。

在任何时候都可以隐藏变量信息。 如果隐藏了所有块的变量信息，那么在打开各个块时将

再次显示对应的变量信息。

如果选择显示具有分层注释的变量信息，还将会显示结构化变量的更高结构层次的注释。 显
示内容在变量注释的后面，位于括号中；各个级别的注释使用句点进行分隔。 如果在某个

结构层次上没有变量的注释，将在显示中省略，这种情况可以通过两个句点进行识别。

显示或隐藏所有块的变量信息

要显示或隐藏所有块的变量信息，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”(PLC programming) 组。
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3. 如果要显示变量信息，请选择“变量信息”(Tag information) 下拉列表中的“扩展”(Expand) 选
项，或者根据要显示简单注释还是分层注释，选择“具有层次结构的变量信息”(Tag 
information with hierarchy)。

4. 如果要隐藏变量信息，请选择“变量信息”(Tag information) 下拉列表中的“折叠”(Collapse) 
选项。
将显示或隐藏所有块的变量信息。 打开更多块时，显示还是隐藏其变量信息则取决于所选的
设置。

显示或隐藏一个已打开块的变量信息

要显示或隐藏一个已打开块的变量信息，请按以下步骤操作：

1. 如果要显示变量信息，请选择“显示变量信息”(Shows the tag information) 下拉列表中的“显
示变量信息”(Show tag information) 选项，或者根据要显示简单注释还是分层注释，选择“具
有层次结构的变量信息”(Tag information with hierarchy)。

2. 如果要隐藏变量信息，请选择“隐藏变量信息”(Hides tag information) 下拉列表中的“隐藏
变量信息”(Hide tag information) 选项。
将显示或隐藏此变量信息。 

16.4.8 使用 SCL 中的收藏夹

16.4.8.1 将 SCL 指令添加到收藏夹

要求  
• 块已经打开。

• 已为“指令”任务卡设置了多窗格模式，或者在编辑器中显示有“收藏夹”。

步骤

要将 SCL 指令添加到“收藏夹”，请执行如下操作：

1. 打开“指令”任务卡。

2. 将“基本指令”窗格 大化。

3. 在“基本指令”面板中，查找要添加到收藏夹的指令。

4. 将该指令拖放到“收藏夹”面板中或者程序编辑器中的“收藏夹”区域中。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。
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参见

程序编辑器概述 (页 9089)
通过收藏夹插入 SCL 指令 (页 9627)
删除收藏夹中的 SCL 指令 (页 9628)

16.4.8.2 通过收藏夹插入 SCL 指令

要求  
• 块已经打开。

• 收藏夹可用。

步骤

要使用“收藏夹”将指令插入程序，请执行如下操作：

1. 将待插入的指令从收藏夹中拖放到指定位置。

或者：

1. 在要插入指令的程序中选择插入位置。

2. 在“收藏夹”中，单击待插入的指令。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。

参见

程序编辑器概述 (页 9089)
将 SCL 指令添加到收藏夹 (页 9626)
删除收藏夹中的 SCL 指令 (页 9628)
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16.4.8.3 删除收藏夹中的 SCL 指令

要求

代码块已打开。 

步骤

要从“收藏夹”删除指令，请执行如下操作：

1. 右键单击待删除的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“删除指令”命令。

说明

要在程序编辑器中显示“收藏夹”，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示收藏夹”

按钮。

参见

程序编辑器概述 (页 9089)
将 SCL 指令添加到收藏夹 (页 9626)
通过收藏夹插入 SCL 指令 (页 9627)
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16.4.9 在 SCL 中插入块调用

16.4.9.1 关于 SCL 中块调用的基本信息

调用函数块

调用的语法

下列语法用于以单个背景或多重背景方式调用函数块：

• 单个背景：

– 如果函数块来自项目：

<DB 名称>（参数列表）

– 如果函数块来自“指令”(Instructions) 任务卡：

<DB 名称>.<指令名称> (参数列表)
或

<指令名称> (参数列表)
• 多重背景

<#背景名称> (参数列表)

以单个背景或多重背景的方式调用

可以单个背景或多重背景方式调用函数块。

• 以单个背景方式进行调用

调用的函数块将其数据存储在自身的数据块中。 
• 以多重背景方式进行调用

调用的函数块将其数据存储在调用函数块的背景数据块中。

关于调用类型的更多信息，请参见“另请参见”。

递归块调用

用户可采用递归方式进行块调用。即，块可以自我调用。请注意，此类调用的深度限值为 24 
级，且不支持多重背景。

参数列表

如果要从 SCL 块调用另一个代码块，可以为被调用块的形参提供实参。
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可以通过赋值指令指定这些参数。该赋值指令可以为被调用块中定义的参数进行赋值（实

参）。

调用后将在括号内直接列出被调用代码代的形参。输入参数和输入输出参数的赋值标识符为

“:=”，输出参数的赋值标识符为“=>”。参数后面的占位符表示所需的数据类型和参数类型。 

参数的指定规则

下列规则适用于指定参数：

• 常数、变量和表达式可作为实参。

• 赋值的顺序不重要。

• 形参和实参的数据类型需匹配。也选择某些特定实参，其数据类型可隐式转换为形参的

数据类型。

• 各赋值操作通过逗号进行分隔。

• 如果被调用的块中只有一个参数，那么在括号中指定的就是实参。无需再指定形参。

参见

手动插入块调用 (页 9634)
使用拖放操作插入块调用 (页 9636)
在 SCL 中调用函数块的示例 (页 9632)
块调用 (页 69)
操作数的使用和寻址 (页 105)

调用函数

调用的语法

以下语法用于调用函数：
<函数名称> (参数列表);     //标准调用
<操作数>:=<函数名称> (参数列表); //在表达式中调用

函数值

在 SCL 中，提供返回值的函数可在任何表达式中代替操作数。因此，返回值也称为 SCL 中的

“函数值”。 
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函数的调用选项取决于函数是否将函数值返回到调用块。

在 RET_VAL 参数中定义函数值。如果 RET_VAL 参数为 VOID 数据类型，则函数不会向调用

块返回值。如果 RET_VAL 参数为另一种数据类型，则函数会返回该数据类型的函数值。

在 SCL 中，RET_VAL 参数可以使用除 ANY、ARRAY、STRUCT 和 VARIANT，以及 TIMER 和 
COUNTER 参数类型之外的所有数据类型。

调用选项

SCL 中的调用函数有两种可能：

• 函数（有和没有函数值）的标准调用

使用标准调用，可以将函数的结果作为输出参数或输入输出参数。

• 在有函数值的函数中调用表达式

返回函数值的函数可以在任何表达式中代替操作数，例如，在赋值表达式中。 
函数计算函数值（与函数同名），并将其返回到调用块。这里，该值可替换此函数调用。 
调用后，函数的结果将作为函数值或作为 output 和 in-out 参数提供。

递归块调用

用户可采用递归方式进行块调用。即，块可以自我调用。请注意，此类调用的深度限值为 24 
级，且不支持多重背景。

参数列表

如果要从 SCL 块调用另一个代码块，则需要为被调用块的形参提供实参。

可以通过赋值指令指定这些参数。该赋值指令可以为被调用块中定义的参数进行赋值（实

参）。

调用后将在括号内直接列出被调用代码代的形参。输入参数和输入输出参数的赋值标识符为

“:=”，输出参数的赋值标识符为“=>”。参数后面的灰色占位符表示所需的数据类型和参数类型。 

参数的指定规则

下列规则适用于为函数指定参数：

• 必须提供该函数的所有参数。

• 赋值的顺序不重要。

• 常数、变量和表达式可作为实参。
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• 形参和实参的数据类型需匹配。也选择某些特定实参，其数据类型可隐式转换为形参的

数据类型。

• 各赋值操作通过逗号进行分隔。

• 如果被调用的块中只有一个参数，那么在括号中指定的就是实参。无需再指定形参。

• 在 SCL 中调用函数时，无法通过 EN 使用释放机制。可以使用 IF 声明代替有条件调用函数。

参见

手动插入块调用 (页 9634)
使用拖放操作插入块调用 (页 9636)
SCL 中调用函数的示例 (页 9633)
块调用 (页 69)
操作数的使用和寻址 (页 105)

在 SCL 中调用函数块的示例

以单个背景方式进行调用     
以下为以单个背景方式调用 FB 的示例：

SCL 
// 以单个背景方式调用 
"MyDB" (MyInput:=10, MyInout:= "Tag1"); 

结果

执行调用之后，输入/输出参数 "MyInout" 中确定的值可用于 "MyDB" 数据块的 "Tag1" 中。

以多重背景方式进行调用

以下为以多重背景方式调用 FB 的示例：

SCL 
// 以多重背景方式进行调用 
#MyFB (MyInput:= 10, MyInout:= "Tag1"); 
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结果

执行 "#MyFB" 块之后，in/out 参数 "MyInout" 中确定的值可用于调用代码块中该数据块内的 
"Tag1"。

参见

调用函数块 (页 9629)
手动插入块调用 (页 9634)
使用拖放操作插入块调用 (页 9636)
块调用 (页 69)
操作数的使用和寻址 (页 105)

SCL 中调用函数的示例

标准调用

以下为标准函数调用 FB 的示例：

SCL 
// 标准函数调用 
"MyFC" (MyInput := 10, MyInOut := "Tag1"); 

结果

执行 "MyFC" 块之后，输入/输出参数 "MyInOut" 中确定的值可用于调用块的 "Tag1" 中，而且

需要在此做进一步处理。

以赋值方式调用

以下为以赋值方式调用函数的示例：

SCL 
（*在赋值表达式中调用，为 "MyFC" 定义了函数值*）
#MyOperand := "MyFC" (MyInput1 := 3, MyInput2 := 2, MyInput3 := 8.9, 
MyInOut := "Tag1"); 
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结果

"MyFC" 的函数值将传输到 "#MyOperand" 中。 

以算术表达式方式进行调用

以下为以算术表达式的方式调用函数的示例：

SCL 
（*在数学表达式中调用，为 "MyFC"  定义了函数值*）
#MyOperand := "Tag2" + "MyFC" (MyInput1 := 3, MyInput2 := 2, MyInput3 := 
8.9); 

结果

"MyFC" 的函数值将加到 "Tag2" 上，并将结果传送到 "MyOperand"。

参见

调用函数 (页 9630)
手动插入块调用 (页 9634)
使用拖放操作插入块调用 (页 9636)

16.4.9.2 手动插入块调用

在此，可插入函数 (FC) 调用和函数块 (FB) 调用。函数块可作为单实例、多重实例或参数实

例进行调用。 
另请参见“实例的基本知识 (页 71)”  

插入一个函数调用 (FC)
插入函数调用的步骤如下所示：

1. 输入函数的名称。

2. 单击 Enter 键确认输入。

3. 在右键快捷菜单中，选择“显示所有参数”(Show all parameters) 命令或按下组合键 
<Ctrl+Shift+space bar>。此外，也可以单击功能栏中的“折叠/展开块调用的参数列
表”(Expands/collapses the parameter list of block calls)。
将包含参数列表的函数调用语法添加到 SCL 程序中。实参的占位符以黄色高亮显示。选择第
一个占位符。
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4. 用实参替换该占位符。也可从接口或 PLC 变量表中将一个变量拖放到占位符处。

5. 用 <TAB> 键导航到所有其它占位符，然后用实参进行替换。通过 <Shift + TAB> 组合键，可浏
览到之前使用的占位符。

插入一个函数块调用 (FB)
要插入函数块 (FB) 调用，请按以下步骤操作：

1. 输入函数块的名称。

2. 输入一个左括号“(”。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

3. 单击“确定”(OK)，确认输入。
将包含参数列表的函数块调用语法添加到 SCL 程序中。实参的占位符以黄色高亮显示。选择
第一个占位符。

4. 在此对话框中，可输入要将该块调用为单实例、多重实例或参数实例。

– 单击“单实例”(Single instance) 按钮时，可在输入字段“名称”(Name) 中输入待分配

给该调用的数据块名称。

如果调用的块中包含监视，则可在“ProDiag 函数块”(ProDiag FB) 文本框中为监视函数

指定一个 ProDiag 函数块。

– 单击“多重实例”(Multi instance) 按钮时，可在“接口中的名称”(Name in the 
interface) 字段中输入变量的名称，输入的被调用函数块将在调用块的该接口中作为

一个静态变量。

– 单击“参数实例”按钮，可在“接口中的名称”(Name in the interface) 文本框中输入 
in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

5. 用实参替换该占位符。也可从接口或 PLC 变量表中将一个变量拖放到占位符处。

6. 用 <TAB> 键导航到所有其它占位符，然后用实参进行替换。通过 <Shift + TAB> 组合键，可浏
览到之前使用的占位符。

结果

插入该块调用。 
如果在调用函数块时指定的背景数据块不存在，则会创建该背景数据块。 

参见

更新块调用 (页 9637)
扩展和缩短参数列表 (页 9639)
关于 SCL 中块调用的基本信息 (页 9629)
块调用 (页 69)
在文本编程语言中使用自动完成 (页 9115)
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16.4.9.3 使用拖放操作插入块调用

可以从项目树中通过拖放操作，插入当前的函数 (FC) 调用和函数块 (FB) 调用。 
函数块可作为单实例、多重实例或参数实例进行调用。 
另请参见“实例的基本知识 (页 71)”  

要求

待调用的函数 (FC) 或函数块 (FB) 存在。

插入一个函数调用 (FC)
要使用拖放操作插入函数调用，请按以下步骤操作：

1. 将函数从项目树拖放到程序中。
将包含参数列表的函数调用语法添加到 SCL 程序中。实参的占位符以黄色高亮显示。选择第
一个占位符。

2. 用实参替换该占位符。也可从接口或 PLC 变量表中将一个变量拖放到占位符处。

3. 用 <TAB> 键导航到所有其它占位符，然后用实参进行替换。通过 <Shift + TAB> 组合键，可浏
览到之前使用的占位符。

插入一个函数块调用 (FB)
要使用拖放操作插入函数块 (FB) 调用，请按以下步骤操作：

1. 将函数块从项目树拖放到程序中。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

2. 在此对话框中，可输入要将该块调用为单实例、多重实例或参数实例。

– 单击“单实例”(Single instance) 按钮时，可在输入字段“名称”(Name) 中输入待分配

给该调用的数据块名称。

如果调用的块中包含监视，则可在“ProDiag 函数块”(ProDiag FB) 文本框中为监视函数

指定一个 ProDiag 函数块。

– 单击“多重实例”(Multi instance) 按钮时，可在“接口中的名称”(Name in the 
interface) 字段中输入变量的名称，输入的被调用函数块将在调用块的该接口中作为

一个静态变量。

– 单击“参数实例”按钮，可在“接口中的名称”(Name in the interface) 文本框中输入 
in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

3. 单击“确定”(OK)，确认输入。
将包含参数列表的函数块调用语法添加到 SCL 程序中。实参的占位符以黄色高亮显示。选择
第一个占位符。

4. 用实参替换该占位符。也可从接口或 PLC 变量表中将一个变量拖放到占位符处。

5. 用 <TAB> 键导航到所有其它占位符，然后用实参进行替换。通过 <Shift + TAB> 组合键，可浏
览到之前使用的占位符。
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结果

插入该块调用。 
如果在调用函数块时指定的背景数据块不存在，则会创建该背景数据块。 

参见

更新块调用 (页 9637)
扩展和缩短参数列表 (页 9639)
关于 SCL 中块调用的基本信息 (页 9629)
块调用 (页 69)
在文本编程语言中使用自动完成 (页 9115)

16.4.9.4 更新块调用

如果更改了被调用块的接口参数，则无法再正确执行该块调用。可通过更新块调用来避免此

类不一致的块调用。
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可通过以下几种方式更新块调用：

• 程序编辑器中所有不一致块调用的显式更新。

将更新打开块中不一致的块调用。过程中将进行以下操作：

– 添加新参数。但是请注意，函数块的参数为隐藏状态并且将通过相应的背景数据块 
(DB) 来提供这些参数。如果需要，可以使用快捷菜单命令“显示所有参数”(Show all 
parameters) 显示这些参数。

– 不会移除已删除的参数。必要时可以展开参数列表以手动移除已删除的参数。

– 重命名的参数将获得新的参数名。

说明

如果更新所有不一致块调用，则可能导致参数输入错误，因此不能使用“更新块调用”

命令。此时，需对各个块调用进行单独更新。 

• 程序编辑器中块调用的显式更新。

将在所有调用位置更新这个块的不一致调用。过程中将进行以下操作：

– 添加新参数。

– 不会移除已删除的参数。必要时可以展开参数列表以手动移除已删除的参数。

– 重命名的参数将获得新的参数名。

• 在编译期间隐式更新。

将更新程序中的所有块调用以及所用的 PLC 数据类型。确保在编译过程前手动移除已删

除的参数，并在调用函数时为所有新的形式参数提供实际参数。

更新程序编辑器中所有不一致的块调用

要在一个块中更新所有块调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开调用块。

2. 单击工具栏中的“更新不一致的块调用”。
已更新所有不一致的调用。必要时为函数 (FC) 的所有新的形式参数提供实际参数。

更新程序编辑器中特定的块调用

要在程序编辑器中更新特定的块调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开调用块。

2. 右键单击待更新的块调用。

3. 在快捷菜单中选择“更新块调用”(Update block call) 命令。

4. 如果添加了参数，则输入新块参数的值。
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说明

请注意，仅当先前未在编辑器中使用“更新不一致的块调用”(Update inconsistent block calls) 
命令更新所有块调用时，“更新块调用”(Update block call) 命令才可用。

在编译期间更新块调用

要在编译期间隐式更新所有块调用和使用的 PLC 数据类型，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树。

2. 选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

3. 在快捷菜单中选择命令“编译 > 软件（重建所有块）”(Compile > Software (rebuild all 
blocks))。

参见

手动插入块调用 (页 9634)
使用拖放操作插入块调用 (页 9636)
扩展和缩短参数列表 (页 9639)

16.4.10 扩展和缩短参数列表

在 SCL 中，如果调用块或插入系统内部函数块的指令，那么将在 SCL 程序中插入语法和带

有实参占位符的参数列表。 为了使程序代码更易于理解，编辑其它指令时，将从参数列表

中删除那些不使用的可选参数。 可随时恢复这些参数。 在完成参数分配之后，也可以显式

缩短参数列表。

扩展参数列表

要扩展参数列表，请按以下步骤操作：

1. 在块调用或指令中，右键单击。

2. 从快捷菜单中选择“扩展参数列表”(Expand parameter list) 命令或按下组合键 <Ctrl+Shift+空
格>。 
将再次显示完整的参数列表。
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缩短参数列表

要缩短参数列表，请按以下步骤操作：

1. 在块调用或指令中，右键单击。

2. 从快捷菜单中选择“缩短参数列表”(Reduce parameter list) 命令或按下组合键 <Ctrl+Shift+空
格>。  
将隐藏所有不使用的可选参数。

参见

手动输入 SCL 指令 (页 9612)
通过“指令”(Instructions) 任务卡插入 SCL 指令 (页 9613)
手动插入块调用 (页 9634)
使用拖放操作插入块调用 (页 9636)

16.4.11 插入编译指示 (S7-1200, S7-1500)
通过编译指示，可指定程序代码的有效性。为此，可使用 Pragma 关键字包含该程序代码，

并指定至少一个参数。也可指定其它参数对相关内容进行定义。请注意，在字符串常量中，

字符“$”用作转义序列，因此无法用作参数名称的普通符号。

常规的编译指示语法结构，如下所示：

 
{PRAGMA_BEGIN 'Param1', 'Param2', ... , 'ParamN'}
      //程序代码

{PRAGMA_END}

编译指示也可进行嵌套。但需确保包含在其它编译指示中的这些编译指示可成功执行：可根

据需要，可对程序进行展开或折叠。

说明

编译指示当前只能通过 SiVArc 进行评估。此时，需指定“SIVARC” 参数和其它相关参数。 
更多信息，请参见 SiVArc 帮助信息。
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操作步骤

要插入编译指示，请按以下步骤操作：

1. 将光标放置在待插入编译指示的位置处。

2. 输入“{ PRAGMA_BEGIN”。
3. 至少输入一个带单引号的参数。 
4. 在单引号中，输入任意数量的附加参数。这操作为可选操作。

5. 输入“}”。 
6. 将光标放置在将使用 pragma 包围的程序代码结尾处。

7. 输入“{ PRAGMA_END}”。
将在编译指示中插入相应的程序代码。

16.4.12 插入注释

对程序代码添加注释

可以有以下几种方式注释 SCL 程序：

• 行注释

行注释以“//”开头，直到行尾。

• 注释段

注释段以“(*”开始，到“*)”结束。该注释可跨多个行。

• 多语言注释

多语言注释是指可翻译为其它项目语言的注释。多语言注释是一个以“(*”开始，以“*)”结
束的单元。即，只能对整个注释进行标记或选择，而不能选择其中一部分。多语言注释

不能相互嵌套，但在注释行和注释段中使用。所不同的是，在多语言注释中不能使用注

释行或简单的注释段。这是因为，系统会将“(/*”与“*/)”之间的所有内容均解释为常规文本

消息。  
有关多语言的更多信息，请参见以下章节：

– “使用多语言项目”

– “编辑块中的多语言项目文本 (页 9104)”

插入一行注释

要插入行注释，请按以下步骤操作：

1. 在要插入注释的位置输入“//”。该位置可以不在行首。

2. 输入注释文本。
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插入注释段

要插入注释段，请按以下步骤操作：

1. 在要插入注释的位置输入“(*”。该位置可以不在行首。

2. 输入注释文本。

3. 输入“*)”结束注释。

此外，也可以后期再将现有程序代码转换为注释段：

1. 选择待转换为注释段的程序代码。

2. 右键单击所选择的程序代码。

3. 在快捷菜单中，在“包围方式”(Surround with) 中选择条目“(* *)”。或者，可在“简单指令 > 
程序控制”(Simple instruction > Program control) 窗格的的“指令”(Instructions) 任务卡中，选
择指令“(* *)”。

插入多语言注释

要插入多语言注释，请按以下步骤操作：

1. 在待插入多语言注释的位置处，输入“(/*”。该位置可以不在行首。
编辑器将自动插入注释末尾“*/)”。

2. 输入注释文本。 

通过注释禁用一行或多行

要通过注释来禁用程序代码，请按以下步骤操作：

1. 选择要注释掉的代码行。

2. 在编辑器中单击“将所选行处理为注释”(Comments out the selected lines) 按钮。
将“//”插入到所选行的开头。该符号后面的代码将解释为注释。如果要禁用包含有行注释的那
些行，那么也只需插入“//”。如果要再次启用这些行，只需保留原有的注释即可。如果所选行
仅包含多语言注释，则此行不会处理为注释，并且不会将“//”插入到所选行的开头。但是，如
果多语言注释后存在代码，则该行从代码处开始作为注释。此时，“//”恰好插入代码前。

启用注释行

要启用已被注释掉但仍可以再次启用为代码的行，请按以下步骤操作：

1. 选择要启用的代码行。

2. 在编辑器中单击“删除注释”(Remove comment) 按钮。
删除行首的行注释标记“//”。
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示例

以下代码显示了各种不同注释类型的具体应用：

(*************************************************************************************
  在此可以放置指令后面的描述信息

**************************************************************************************)
IF "MyVal1" > 0 THEN //不能被 0 除
    "MyReal" := "MyVal2" (* 输入值 *)/"MyVal1" (* 测得值 *);
END_IF;
(/*数据类型转换*/)
//"MyInt" := REAL_TO_INT("MyReal2");
"MyInt" := REAL_TO_INT("MyReal");

参见

使用结构化元素包围程序代码 (页 9614)
(/*...*/)：插入多语言注释 (页 6991)

16.5 编辑 SCL 指令

16.5.1 选择指令

可选择一个块的单个指令也可以选择所有指令。

要求   
SCL 块打开。

选择单个指令

要选择单个指令，请按以下步骤操作：

1. 在要选择的第一个字符前设置插入标记。

2. 按住鼠标左键。

3. 将光标移动到待选择的 后一个字符后面的位置。

4. 松开鼠标左键。
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选择程序的所有指令

要选择所有指令，请按以下步骤操作：

1. 在“编辑”菜单中，选择“选择全部”命令或使用键盘上的快捷键 <Ctrl+A>。

说明

当选择指令的打开关键字时，将自动高亮显示闭关键字。

16.5.2 复制、剪切和粘贴指令

复制一条指令

要复制指令，请按以下步骤操作：

1. 选择待复制的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”。

剪切一条指令

要剪切指令，请按以下步骤操作：

1. 选择待剪切的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“剪切”命令。

插入剪贴板中的一条指令

要从剪贴板插入指令，请按以下步骤操作：

1. 复制或剪切一条指令。

2. 单击要插入指令的位置。

3. 在快捷菜单中，选择“粘贴”。
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16.5.3 删除指令

要求

SCL 块打开。  

步骤

要删除指令，请按以下步骤操作：

1. 选择要删除的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”命令。

16.6 SCL 编程示例

16.6.1 控制传送带的示例

控制传送带

下图显示了以电气方式激活的传送带。 在传送带的开始端有两个按钮： S1 用于启动，S2 用
于停止。 在传送带的末端也有两个按钮： S3 用于启动，S4 用于停止。 从任何一端都可启

动或停止传送带。
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实施

下表列出了所用变量的定义：

操作数 声明 数据类型 说明

StartPushbutton_Lef
t (S1)

Input BOOL 位于传送带左侧的启

动按钮

StopPushbutton_Lef
t (S2)

Input BOOL 位于传送带左侧的停

止按钮

StartPushbutton_Rig
ht (S3)

Input BOOL 位于传送带右侧的启

动按钮

StopPushbutton_Rig
ht (S4)

Input BOOL 位于传送带右侧的停

止按钮

MOTOR_ON Output BOOL 启动传送带电机

MOTOR_OFF Output BOOL 停止传送带电机

以下 STL 程序说明了如何实现此任务：

SCL
IF "StartPushbutton_Left_S1" OR "StartPushbutton_Right_S3" THEN
"MOTOR_ON" := 1;
"MOTOR_OFF" := 0;
END_IF;
IF "StopPushbutton_Left_S2" OR "StopPushbutton_Right_S4" THEN 
"MOTOR_ON" := 0;
"MOTOR_OFF" := 1;
END_IF;

按下启动按钮“StartPushbutton_Left_S1”或“StartPushbutton_Right_S3”时，将启动传送带电

机。 按下停止按钮“StopPushbutton_Left_S2”或“StopPushbutton_Right_S4”时，将停止传送

带电机。

参见

逻辑表达式 (页 9586)
SCL 的基础知识 (页 9575)
SCL 的设置 (页 9599)
SCL 的编程窗口 (页 9601)
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输入 SCL 指令 (页 9611)
编辑 SCL 指令 (页 9643)

16.6.2 检测传送带传送方向的示例

检测传送带的传送方向

检测到的传送带传送方向用右箭头或左箭头指示。 如果传送的其它物料正在从右边接近 PEB1 
或从左边接近 PEB2，显示的箭头 初会关闭，直至两个光电屏蔽均通过后，才能重新检测

到传送方向并显示相应的箭头。 任务解决方案需要双沿存储器位来检测两个光电屏蔽上从“0”
到“1”的信号变化。

实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 说明

光电屏蔽 PEB1 Input BOOL 光电屏蔽 1
光电屏蔽 PEB2 Input BOOL 光电屏蔽 2
RIGHT Output BOOL 表示向右传送

LEFT Output BOOL 表示向左传送

辅助标记 PEB1 Input BOOL 沿位存储器 1
辅助标记 PEB2 Input BOOL 沿位存储器 2
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以下 STL 程序说明了如何实现此示例：

SCL
// 向左传送的程序代码

IF "Photolelectric barrier PEB1" = 1 AND "Auxiliary flag PEB2" = 0 THEN
          "Auxiliary flag PEB1" := 1; // 为 PEB1 设置辅助标记

          "LEFT" := 0; // 关闭向左箭头

          "RIGHT" := 0; // 关闭向右左箭头

END_IF;
 
IF "Auxiliary flag PEB1" = 1 AND "Photoelectric barrier PEB2" = 1 THEN // 传送带向左传送

          "LEFT" = 1;
          "RIGHT" := 0;
END_IF;
 
IF "LINKS" = 1 AND "Photoelectric barrier PEB2" = 0 THEN // 复位 PEB1 的辅助标记

          "Auxiliary flag PEB1" = 0
END_IF;

SCL
// 向右传送的程序代码

IF "Photolelectric barrier PEB2" = 1 AND "Auxiliary flag PEB1" = 0 THEN
          "Auxiliary flag PEB2" := 1; // 为 PEB2 设置辅助标记

          "LEFT" := 0; // 关闭向左箭头

          "RIGHT" := 0; // 关闭向右左箭头

END_IF;
 
IF "Auxiliary flag PEB2" = 1 AND "Photoelectric barrier PEB1" = 1 THEN // 传送带向右传送

          "LEFT" = 0;
          "RIGHT" := 1;
END_IF;
 
IF "RIGHT" = 1 AND "Photoelectric barrier PEB1" = 0 THEN // 复位 PEB2 的辅助标记

          "Auxiliary flag PEB2" := 0;
END_IF;

如果光电屏蔽“PEB1”的信号状态为“1”同时光电屏蔽“PEB2”的信号状态为“0”，则传送带上的包

裹向左移动。 如果光电屏蔽“PEB2”的信号状态为“1”同时光电屏蔽“PEB1”的信号状态为“0”，则

传送带上的包裹向右移动。 //当两个光电屏蔽的信号状态均为“0”时，则向左或向右传送的指

示灯将熄灭。
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参见

逻辑表达式 (页 9586)
SCL 的基础知识 (页 9575)
SCL 的设置 (页 9599)
SCL 的编程窗口 (页 9601)
输入 SCL 指令 (页 9611)
编辑 SCL 指令 (页 9643)

16.6.3 检测存储区的填充量示例 

检测存储区的填充量

下图显示的系统中包含两条传送带和一个临时存储区，临时存储区位于两条传送带之间。传

送带 1 将包裹传送到该存储区。传送带 1 末端靠近存储区的光电屏蔽，负责检测传送到存

储区的包裹数量。传送带 2 将包裹从临时存储区域传输到装载台，包裹将在此装载到卡车上。

存储区出口处的光电屏蔽，负责检测离开存储区传入装载台的包裹数量。五个指示灯用于指

示临时存储区的容量。
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实施

下表列出了所用变量的定义：

名称 声明 数据类型 说明

PEB1 Input BOOL 光电屏蔽 1
PEB2 Input BOOL 光电屏蔽 2
RESET Input BOOL 复位计数器

LOAD Input BOOL 将当前计数器值调整

为 PV 参数的值。

MAX STORAGE AREA 
FILL AMOUNT

Input INT 存储区中 大可能的

包裹数

PACKAGECOUNT Output INT 存储区中的包裹数

（当前计数值）

STOCK_PACKAGES Output BOOL 当前计数值大于或等

于变量“MAX 
STORAGE AREA FILL 
AMOUNT”的值时置

位。

STOR_EMPTY Output BOOL 指示灯：存储区为空

STOR_NOT_EMPTY Output BOOL 指示灯：存储区非空

STOR_50%_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已用 
50 %

STOR_90%_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已用 
90 %

STOR_FULL Output BOOL 指示灯：存储区已满

VOLUME_50 Input INT 比较值：50 个包裹

VOLUME_90 Input INT 比较值：90 个包裹

VOLUME_100 Input INT 比较值：100 个包裹

以下 STL 程序说明了如何实现此示例：

当一个包裹传送到存储区时，“PEB1”处的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）。“PEB1”在信

号上升沿时，将启用“加计数”计数器，同时“PACKAGECOUNT”的当前计数值递增 1。
当一个包裹从存储区传送到装载台，“PEB2”处的信号状态从“0”变为“1”（信号上升沿）。

“PEB2”在信号上升沿时，将启用“减计数”计数器，同时“PACKAGECOUNT”的当前计数值递

减 1。
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只要存储区中没有包裹（“PACKAGECOUNT”=“0”），则“STOR_EMPTY”变量的信号状态置位为

“1”同时点亮“存储区为空”指示灯。

“RESET”变量的信号状态置位为“1”时，会将当前计数值复位为“0”。
如果“LOAD”变量的信号状态设置为“1”，则会将当前计数值设置为“MAX STORAGE AREA FILL 
AMOUNT”变量的值。如果当前计数值大于或等于“MAX STORAGE AREA FILL AMOUNT”变量

的值，则“STOCK_PACKAGES”变量的信号状态为“1”。

SCL
"VOLUME_50" := 5; // 为比较值预先赋值 50 个包裹（对于测试仅使用 5 个包裹）

"VOLUME_90" := 9; // 为比较值预先赋值 90 个包裹（对于测试仅使用 9 个包裹）

"VOLUME_100" := 10; // 为比较值预先赋值 100 个包裹（对于测试仅使用 10 个包裹）

"MAX STORAGE AREA FILL AMOUNT" := 10; // 为存储区中的 大数量预先赋值 100 个包裹（对于测试仅使用 10 个
包裹）

 
"IEC_Counter_0_DB".CTUD(CU := "PEB1",
                        CD := "PEB2",
                        R := "RESET",
                        LD := "LOAD",
                        PV := "MAX STORAGE AREA FILL AMOUNT",
                        QU => "STOCK_PACKAGES",
                        QD => "STOR_EMPTY",
                        CV => "PACKAGECOUNT");

只要存储区中有包裹，“存储区非空”指示灯就会点亮。

SCL
"STOR_NOT_EMPTY" := NOT "STOR_EMPTY"

如果存储区中的包裹数低于 50%，“存储区已用 50 %”、“存储区已用 90 %”和“存储区已

满”报警指示灯就会熄灭。

SCL
IF "PACKAGECOUNT" < "VOLUME_50" THEN
"STOR_50%_FULL" := 0;
"STOR_90%_FULL" := 0;
"STOR_FULL" := 0;
END_IF;

如果存储区中的包裹数大于或等于 50 %，则“存储区已用 50 %”指示灯将点亮。

SCL
IF "PACKAGECOUNT" >= "VOLUME_50" AND "PACKAGECOUNT <= "VOLUME_90" THEN

创建 SCL 程序

16.6 SCL 编程示例
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SCL
"STOR_50%_FULL" := 1;
"STOR_90%_FULL" := 0;
"STOR_FULL" := 0;
END_IF;

如果存储区中的包裹数大于或等于 90 %，则“存储区已用 90 %”指示灯将点亮。“存储区已

用 50 %”的指示灯仍然点亮。

SCL
IF "PACKAGECOUNT" >= "VOLUME_90" AND "PACKAGECOUNT < "VOLUME_100" THEN
"STOR_50%_FULL" := 1;
"STOR_90%_FULL" := 1;
"STOR_FULL" := 0;
END_IF;

如果存储区中的包裹数达到 100 %，则“存储区已满”消息指示灯将点亮。“存储区已用 
50 %”和“存储区已用 90 %”的指示灯仍然点亮。

SCL
IF "PACKAGECOUNT" >= "VOLUME_100" THEN
"STOR_50%_FULL" := 1;
"STOR_90%_FULL" := 1;
"STOR_FULL" := 1;
END_IF;

参见

SCL 的基础知识 (页 9575)
SCL 的设置 (页 9599)
SCL 的编程窗口 (页 9601)
输入 SCL 指令 (页 9611)
编辑 SCL 指令 (页 9643)

创建 SCL 程序

16.6 SCL 编程示例
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创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500) 17
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.1.1 GRAPH 编程语言 (S7-300, S7-400, S7-1500)

概述

GRAPH 是一种创建顺序控制系统的图形编程语言。使用顺控程序，可以更为快速便捷和直

观地对顺序进行编程。通过将过程分解为多个步，而且每个步都有明确的功能范围，然后再

将这些步并组织到顺控程序中。在各个步中定义待执行的动作，以及步之间的转换条件。这

些转换条件包括切换到下一步的条件。 

顺序控制系统的模块

顺序控制系统可通过预定义的顺序对过程进行控制，并受某些条件的限制。顺序控制系统的

复杂度取决于自动化任务。在顺序控制系统中，至少包含三个块。

• GRAPH 函数块

在 GRAPH 函数块中，可以定义一个或多个顺控程序中的单个步和顺序控制系统的转换条

件。 
• 背景数据块

背景数据块中包含顺序控制系统的数据和参数。可以将背景数据块分配给 GRAPH 函数块，

并由系统自动生成。

• 调用代码块

要在循环中执行 GRAPH 函数块，则必须从较高级的代码块中调用该函数块。该块可以是

一个组织块 (OB)、函数 (FC) 或其它函数块 (FB)。通常将 GRAPH 函数块调用为一个单背景。

下图显示了顺序控制系统中的各个块的协同作用：

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9653



① 调用块

② GRAPH 函数块

③ 背景数据块

GRAPH 函数块的周期取决于调用块的周期。在每个周期，都会先执行 GRAPH 函数块中的前

永久指令。然后再处理活动步中的动作。 后再执行后永久指令。 

说明

请注意以下事项：

• 即使没有活动步，也会在每个周期执行永久指令。

• GRAPH 块需要占用 CPU 较长的处理时间，因为其功能比较特殊，具体包括以下因素：
- 附加隐式诊断功能
- 集成过程协调功能
- 实现了多种关于处理顺控程序的工作模式

参见

永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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动作 (页 9663)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.2 顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.1.2.1 有关顺控程序的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

在 GRAPH 函数块中，可以按照顺控程序的格式编写程序。 顺控程序既可以处理多个独立任

务，也可以将一个复杂任务分解成多个顺控程序。 如果顺控程序处理多个独立任务，则这

些顺控程序将在程序流中并行处理。 如果使用多个顺控程序将一个复杂任务分解成更小部

分，则必须将相关的顺控程序与程序跳转相关联。

可以将程序划分为顺控程序中的各个步。 在 简单的情况下，各个步将以线性方式逐个处

理。 但也可使用选择分支或并行分支，创建结构更为复杂的顺控程序。 程序将始终从定义

为初始步的步开始执行。 一个顺控程序可以有一个或多个初始步。 初始步可以在顺控程序

中的任何位置。

激活一个步时，将执行该步中的动作。 也可以同时激活多个步，例如在并行分支中。 激活

一个步时，将经常检查以下转换条件。 一旦满足所有条件而且没有未决监控错误时，转换

条件会立即切换到下一步。 该步将变成活动步。 结束顺控程序时，可使用跳转或顺序结尾。 
跳转目标可以是同一顺控程序中的任意步，也可以使其它顺控程序中的任意步。 这样，可

以支持顺控程序的循环执行。

顺控程序的执行原则

顺控程序的执行从活动顺序的初始步开始。  在并行分支中只能使用多个初始步。 一旦激活

一个步时，将立即执行该步中的动作。 在此，需考虑各动作的互锁条件。 执行了所有动作

之后，将首先检查是否存在监控错误。 如果没有监控错误并满足以下转换条件。则将激活

序列的下一步。 如果存在监控错误或者不满足转换条件，则当前步仍处于活动状态，直到

错误消除或者满足转换条件。 在顺控程序的末尾，可以使用跳转激活顺控程序的循环处理，

也可以使用循序结尾终止顺控程序。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
设定顺控程序的结构 (页 9725)

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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GRAPH 编程语言 (页 9653)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
步和转换条件 (页 9660)
动作 (页 9663)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.2.2 顺控程序的元素 (S7-300, S7-400, S7-1500)

概述

下表列出了顺控程序的元素和元素图标：

图标 名称

步和转换条件 (页 9660)
步 (页 9660)
转换条件 (页 9660)
并行分支

选择分支

关闭分支

跳转到步

顺序结尾

并行分支

可以使用并行分支编程 AND 分支。这意味着可以使用一个转换激活多个步，然后执行该步

中的动作。并行分支始终从一个步开始。 
并行分支的后续转换位于主分支上，此时可将各种并行分支连接到主分支上的不同点。请注

意，只有在执行完所有分支之后，使用一个转换的各个分支才会切换到下一步。 
在一个顺控程序中， 多可以编写 249 个并行分支。 
下图显示了并行分支的图形表示：

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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选择分支

可以使用并行分支编程 OR 分支。这意味着在步后面插入以转换条件开始的分支。按照首先

所满足的转换条件，执行相应的分支。如果同时满足多个转换条件，则由设置的工作模式来

确定执行哪个分支：

• 自动或半自动模式： 左边的转换条件拥有 高优先级并执行相应的分支。 
• 手动模式：得到满足的转换条件拥有 高优先级并执行相应的分支。

但如果激活测试设置“处理所有转换条件”，这两种模式下都先处理转换条件编号 小的分

支。

在一个顺控程序中， 多可以编写 125 个选择分支。 
下图显示了选择分支的图形表示：

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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关闭分支

可以使用“关闭分支”元素关闭并行分支和选择分支，返回父分支。如果不希望使用跳转或

顺序结尾结束分支，则可使用该元素关闭分支。

跳转到步

可以通过跳转，从 GRAPH 函数块中的任何步开始继续程序执行。跳转可以插入到主分支、选

择分支或并行分支的末尾，从而激活顺控程序的循环处理。在顺控程序中，跳转和跳转目标

使用箭头表示。在此，需要为指定跳转目标的返回跳转条件以及返回的目标步。 

说明

请避免从转换条件跳转到直接前导步。如果需要执行此类跳转，则可以插入一个不带任何转

换条件的空步。

下图显示了跳转的图形表示：

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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顺序结尾

可以使用“顺序结尾”元素结束顺控程序或分支的执行。该元素将终止顺控程序或分支的执

行。在并行分支中，顺序结尾前必须有一个转换条件。“顺序结尾”元素在顺控程序中以黑

点表示。

下图显示了顺序结尾的图形表示：

说明

如果顺控程序的所有分支都以顺序结尾结束，则可以使用“INIT_SQ”参数或“测试”(Testing) 
任务卡的“顺序控制”(Sequence control) 面板中的“初始化”(Initialize) 按钮重新开始执行顺

控程序。

参见

有关顺控程序的基本知识 (页 9655)
设定顺控程序的结构 (页 9725)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
步和转换条件 (页 9660)

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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动作 (页 9663)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.3 步和转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.1.3.1 有关步的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以使用步将复杂的自动化任务分解成各个明确的子任务并通过步中的动作完成。 然后将

各个步加入到顺控程序中，这样每步都可以在程序流中按指定顺序执行。 每步都必须分配

一个唯一的名称和编号。

当激活一个步时将执行该步中的动作。 为此，步必须是初始步，或必须满足该步前面的转

换条件。 也可以通过事件型动作调用一个步。 此外，还可以对步中的互锁条件和监控条件

进行编程。 
可以任意选择开始执行顺控程序的步。 为此，可以将任何一个步指定为初始步。 在并行分

支中，可以将多个步指定为初始步。 在顺控程序的循环运行过程中，如果未使用“INIT_SQ”参
数初始化顺控程序，则初始步的执行方式将于其它所有步的相同。 如果重新初始化该顺控

程序，则当“INIT_SQ”处出现信号上升沿时，则激活所有初始步。将取消激活其它所有步。 在
导航视图和顺序视图中，使用方框将初始步框起便于识别。

未编程任何动作的步为空步。 由于在空步中无需执行任何动作，因此顺控程序将直接转到

后面的转换条件。 这样，就可以对两个连续的转换条件进行编程。 
并且可以随时更改步的名称和编号。 除此之外，还可以选择使用注释对步进行说明。

参见

步元素 (页 9661)
有关转换条件的基本知识 (页 9662)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
永久指令 (页 9674)

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
设定顺控程序的结构 (页 9725)
顺控程序 (页 9655)
动作 (页 9663)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.3.2 步元素 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在一个步中可以对以下元素进行编程：

• 互锁条件

• 监控条件

• 动作

互锁条件

可以使用互锁对执行各个动作的条件进行编程。 只有在满足互锁条件时，才执行与互锁相

关联的步中的动作。 如果不满足互锁条件，则将发生错误。 对于这种情况，可以指定将显

示的报警信息。 但该错误不会影响切换到下一步。 此外，还需注意，当步变为不活动状态

后，互锁条件将自动取消。 也可以选择指定操作员必须确认互锁条件报警才能关闭该报警。

还可以选择不编程互锁中的任何条件，但仍将动作与互锁相关联。 此时，将始终满足互锁

条件。

监控条件

可以使用一个监控条件对可以监控整个步的条件进行编程。 如果满足该条件，则将发生错

误，且该步仍然处于活动状态。 也就是说，在这种情况下顺控程序不切换到下一步，而是

仍在活动步中，直到错误消除。 也可以为该监控条件的报警信息和强制确认。

动作

可在步中对动作进行编程。 例如，这些动作可控制输入或输出，激活或禁用顺控程序的其

它步，或者调用块。 因此，动作中可包含过程控制的相关指令。 
动作可分为标准动作和事件型动作。激活该步后，将执行标准动作。 事件型动作是指与事

件相关联的动作。

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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参见

有关步的基本知识 (页 9660)
有关转换条件的基本知识 (页 9662)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
设定顺控程序的结构 (页 9725)
顺控程序 (页 9655)
动作 (页 9663)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.3.3 有关转换条件的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

转换条件位于各个步之间，并包含切换到下一步的条件。 也就是说，顺控程序仅在满足转

换条件时才会切换到后续步。 在此过程中，要将禁用属于该转换条件中的当前步并激活后

续步。 如果不满足条件，则属于该转换条件的当前步将仍处于活动状态。 每个转换条件都

必须分配一个唯一的名称和编号。 在 LAD 或 FBD 中，可以对转换条件进行编程。

不含任何条件的转换条件为空转换条件。 在这种情况下，顺控程序将直接切换到后续步。

可以更改转换条件的名称和编号。

参见

GRAPH 编程语言 (页 9653)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
步元素 (页 9661)
设定顺控程序的结构 (页 9725)
顺控程序 (页 9655)

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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动作 (页 9663)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.4 动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.1.4.1 有关动作的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

例如，这些动作可控制输入或输出，激活或禁用顺控程序的其它步，或者调用块。 当相关

的步变为活动状态时（标准动作）或者发生与动作相关联的事件时（事件型动作），将执行

这些动作。 也可以在动作中使用定时器和计数器。

下表举例说明了任何对动作进行编程：

互锁条件 事件 标识符 动作 说明

    N MyTag1 动作由指令和操作数

组成，但不含互锁条

件。

-(C)-   N MyTag2 动作由指令和操作数

组成，且包含互锁条

件。

  S1 S MyTag3 动作由事件、指令和

操作数组成，但不含

互锁条件。

激活该步或者发生相应事件时，将按照从“上”到“下”的顺序执行这些动作。

下图显示了处理步中动作的顺序：
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① 互锁条件

② 可选事件

③ 标识符

④ 操作数、赋值或块调用

动作由以下元素组成：

• 互锁条件（可选）

可以将动作与互锁条件相关联，以影响动作的执行。

• 事件（可选）

事件将定义动作的执行时间。 必须为某些标识符指定一个事件。

• 标识符（必需）

标识符将定义待执行动作的类型，如置位或复位操作数。

• 动作（必需）

动作将确定执行该动作的操作数。

参见

标准动作 (页 9665)
事件型动作 (页 9666)
块调用 (页 9670)
定时器 (页 9671)
计数器操作 (页 9673)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
永久指令 (页 9674)
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条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
设定动作 (页 9747)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.4.2 标准动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

激活一个步后，将执行标准动作。 下表列出了各种标准动作及其标识符：

标识符 操作数的数据类型 含义

N - 只要激活步，就立

即置位

BOOL
FB、FC、SFB、
SFC

只要激活该步，操作数的信号状态即为“1”。
只要激活该步，将立即调用所指定的块。

该步在发生 S1 事件的周期中也视为激活。

S - 置位为 1 BOOL 只要激活该步，则立即将操作数置位为“1”并保持为“1”。
R - 置位为 0 BOOL 只要激活该步，则立即将操作数置位为“0”并保持为“0”。
D - 接通延时 BOOL 和 TIME/

DWORD
在激活该步 n 秒之后，将操作数置位为“1”并在步激活的持续时间

内保持为“1”。 如果步激活的持续时间小于 n 秒，则不适用。

可以将时间指定为一个常量，或指定为一个 TIME/DWORD 数据类

型的 PLC 变量。

L - 在设定时间内置位 BOOL 和 TIME/
DWORD

激活该步时，则操作数将置位为“1”n 秒时间。 之后将复位该操作

数。 如果步激活的持续时间小于 n 秒，则操作数也会复位。

可以将时间指定为一个常量，或指定为一个 TIME/DWORD 数据类

型的 PLC 变量。

可以将所有这些标准动作与一个连锁条件相关联。 如果将一个动作与连锁条件相关联，则

仅在满足连锁条件时才执行该动作。

下表举例说明了如何使用时间常量：
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标识符 动作 说明

D "MyTag", T#2s 在激活步 2 秒钟之后，将“MyTag”操作数置位为“1”，并在步激活

期间保持为“1”。 如果步激活的持续时间小于 2 秒，则不适用。 
在取消激活该步后，复位操作数（无锁存）。

L "MyTag", T#20s 如果激活该步，则“MyTag”操作数将置位为“1”20 秒钟时间。 20 
秒后将复位该操作数（无锁存）。 如果步激活的持续时间小于 20 
秒，则操作数也会复位。

参见

有关动作的基本知识 (页 9663)
事件型动作 (页 9666)
块调用 (页 9670)
定时器 (页 9671)
计数器操作 (页 9673)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
设定动作 (页 9747)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.4.3 事件型动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以选择将动作与事件相关联，根据一定条件执行动作。 带有标识符为“D”、“L”和“TF”的动

作无法与事件相关联。如果将动作与事件相关联，则会通过边沿检测功能检测事件的信号状

态。 这意味着，只能在发生事件的周期内才能执行指该令。
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下表列出了可以与动作相关联的事件：

事件 信号检测 说明

S1 上升沿 步已激活（信号状态为“1”）
S0 下降沿 步已取消激活（信号状态为“0”）
V1 上升沿 满足监控条件，即发生错误（信号状态为“1”）
V0 下降沿 不再满足监控条件，即错误已消除（信号状态为“0”）
L0 上升沿 满足互锁条件，即错误已消除（信号状态为“1”）
L1 下降沿 不满足互锁条件，即发生错误（信号状态为“0”）
A1 上升沿 报警已确认。

R1 上升沿 到达的注册。

可以使用事件的信号状态编写其它动作。 这样，不但可以监控和影响各个步，也可以监控

和影响整个顺序控制系统。

使用标识符“ON”（激活步）和“OFF”（取消激活步）的动作必须始终与事件相关联。 事件将

确定步的激活或取消激活时间。如果在同一个周期内既有激活步也有取消激活步，则取消激

活操作的优先级更高。

也可以将使用“S1”、“V1”、“A1”或“R1”事件的动作与互锁条件相关联。 因此，只有在满足互

锁条件时，才执行这些动作。

下图显示了包含事件型动作的步的示例：
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只要“Step4”步变为活动状态且满足互锁条件后，则“MyTag1”将置位为“0”并保持为“0”。 如果

发生监控错误，则将取消激活“MyStep”步。 如果发生互锁错误，则将取消激活所有步。

注册

注册是在块外触发的事件。 可通过输入参数“REG_S”或“REG_EF”处的信号上升沿查询注册。 
如果由输入参数“REG_S”触发注册，则只会将该事件传送到输出参数“S_NO”指示的活动步。 
如果“REG_EF”触发注册，则会将该事件传送到所有当前活动的步。

事件信号检测的示例

下图显示了步信号的检测过程：

• S1：步变为活动状态

• S0： 步变为非活动状态

下图显示了监控条件信号的检测过程：

• V1： 发生监控错误

• V0： 已消除监控错误

下图显示了互锁条件信号的检测过程：
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• L1： 不再满足互锁条件（到达故障）

• L0： 满足互锁条件（离去故障）

下图显示了警报和注册信号的检测过程：

• A1：报警已确认。

• R1： 到达的注册（REG_EF/REG_S 输入端的上升沿）

参见

有关动作的基本知识 (页 9663)
标准动作 (页 9665)
块调用 (页 9670)
定时器 (页 9671)
计数器操作 (页 9673)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
设定动作 (页 9747)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)
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17.1.4.4 块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

在这些动作中，可以调用执行某些子任务的其它函数块和函数。 这样，可以更好地设计程

序结构。

调用函数块 (FB)
使用以下语法来调用函数块：
CALL "<FBName>", "<DBName>" (参数列表)
下表举例说明如何调用函数块：

互锁条件 事件 标识符 动作

    N CALL "FB_KOP", "FB_KOP_DB" (MyInOut := "MyTag2")

使用指令“CALL”调用函数块“FB_KOP”。 指令“CALL”将始终连接标识符“N”。 被调用块名称后

面跟随的是包含函数块数据和参数的数据块名称。 在参数列表中，将变量“MyTag2”分配给

参数“MyInOut”。

调用函数 (FC)
调用函数的语法如下所示：
CALL "<FCName>" (参数列表)
下表举例说明如何调用函数：

互锁条

件

事件 标识符 动作

    N CALL "FC_KOP" (MyInput := "MyTag1")

使用指令“CALL”调用“FC_KOP”函数。 在参数列表中，将变量“MyTag1”分配给参数

“MyInput”。 

参见

块调用 (页 69)
手动插入块调用 (页 9774)
使用拖放操作插入块调用 (页 9775)
在 GRAPH 中更新块调用 (页 9776)

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程

9670 编程和操作手册, 11/2022



有关动作的基本知识 (页 9663)
标准动作 (页 9665)
事件型动作 (页 9666)
定时器 (页 9671)
计数器操作 (页 9673)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
设定动作 (页 9747)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.4.5 定时器 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以在动作中使用定时器。 除“TF”外，所有定时器都与确定定时器激活时间的事件有关。 “TF”
定时器由步本身激活。

使用“TL”、“TD”和“TF”定时器时，必须指定持续时间。 该操作的语法如下所示：
<Duration> = IWy, QWy, MWy, LWy, DBWy, DIWy; tag of type S5TIME or 
WORD; S5T#Constant
y = 0 ... 65534
也可以输入常量作为标准时间，例如“5 s”。
下表列出了可以在动作中使用的定时器。
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事件 标识符 说明

S1, S0, L1, L0, V1, V0, 
A1, R1

TL 扩展脉冲：

一旦发生所定义的事件，则立即启动定时器。 在指定的

持续时间内，定时器状态的信号状态为“1”。 超出该时间

后，定时器状态的信号状态将变为“0”。
S1, S0, L1, L0, V1, V0, 
A1, R1

TD 保持型接通延时：

一旦发生所定义的事件，则立即启动定时器。 在指定的

持续时间内，定时器状态的信号状态为“0”。 超出该时间

后，定时器状态的信号状态将变为“1”。
S1, S0, L1, L0, V1, V0, 
A1, R1

TR 停止定时器和复位：

一旦发生所定义的事件，则立即停止定时器。 定时器的

状态和时间值将复位为 0。
- TF 关断延时：

一旦激活该步，计数器状态将立即复位为“1”。 当取消激

活该步时，定时器开始运行，但在超出时间后，定时器

状态将复位为“0”。

参见

有关动作的基本知识 (页 9663)
标准动作 (页 9665)
事件型动作 (页 9666)
块调用 (页 9670)
计数器操作 (页 9673)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
设定动作 (页 9747)
顺控程序 (页 9655)
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步和转换条件 (页 9660)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.4.6 计数器操作 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以在动作中使用计数器。 要指定计数器的激活时间，则通常需要为计数器关联一个事件。 
这意味着在发生相关事件时将激活该计数器。 也可以将使用“S1”、“V1”、“A1”或“R1”事件的

动作与互锁条件相关联。 因此，只有在满足互锁条件时，才执行这些动作。

下表列出了可以在动作中使用的计数器。

事件 标识符 操作数的数据类型 含义

S1, S0, L1, L0, V1, 
V0, A1, R1

CS COUNTER 设置计数器的初始值： 
一旦发生所定义的事件，计数器将

立即设置为指定的计数值。 可以将

计数器值指定为 WORD 数据类型

（C#0 到 C#999）的变量或常量。

S1, S0, L1, L0, V1, 
V0, A1, R1

CU COUNTER 加计数： 
一旦发生所定义的事件，计数器值

将立即加“1”。计数器值达到上限

“999”后，停止增加。 达到上限

后，即使出现信号上升沿，计数值

也不再递增。

S1, S0, L1, L0, V1, 
V0, A1, R1

CD COUNTER 减计数： 
一旦发生所定义的事件，计数器值

将立即减“1”。计数器值达到下限

“0”时，停止递减。 达到下限后，

即使出现信号上升沿，计数值也不

再递减。

S1, S0, L1, L0, V1, 
V0, A1, R1

CR COUNTER 复位计数器： 
一旦发生所定义的事件，计数器值

将立即复位为“0”。
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参见

有关动作的基本知识 (页 9663)
标准动作 (页 9665)
事件型动作 (页 9666)
块调用 (页 9670)
定时器 (页 9671)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
设定动作 (页 9747)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.5 永久指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以使用永久指令编写待执行顺控程序之前/之后的程序代码。 这意味着，可以编写在顺控

程序的每个周期中独立执行的条件和块调用。 
可以使用 LAD 和 FBD 编程语言编写永久指令。 一条永久指令中 多可以编写 32 条 LAD 或 
FBD 指令。 在一个 GRAPH 函数块中， 多可以使用 250 条前永久指令和 250 条后永久指令。 
可以将条件的逻辑运算结果传送可使用“Set”和“Reset”存储器函数的赋值操作中。 可以在转

换条件、互锁条件、监控条件和其它永久指令程序段中查询所使用的操作数（例如，位存储

器）。

参见

“前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图 (页 9714)
“后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图 (页 9719)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
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顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
动作 (页 9663)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.6 条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

条件是过程的二进制状态，可以根据梯形/函数块图中的布尔逻辑关系关联在一起，作为 LAD 
或 FBD 元素（例如常开触点、常闭触点、AND 逻辑运算、OR 逻辑运算、比较运算符）。 逻
辑运算结果 (RLO) 可以影响步的各个动作、整个步、跳转到下一步或整个顺控程序的执行。 
可以使用条件编写 GRAPH 程序的以下元素：

• 永久指令

• 互锁条件

• 监控条件

• 转换条件

根据不同的程序段，可以 多编写 32 条指令，与 多 32 个操作数相关联。 有关可使用变

量的更多信息，可显示该变量的相关信息。

参见

GRAPH 编程语言 (页 9653)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
动作 (页 9663)
永久指令 (页 9674)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)
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17.1.7 互锁条件和监控条件报警 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以使用互锁条件和监控条件检测故障。 为了快速消除这些故障，可以指定详细描述故障

的报警信息。 为此，需要先激活报警生成，然后再根据需要更改报警文本。 此外，还需要

指定该报警必须进行确认。

参见

指定报警 (页 9779)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
动作 (页 9663)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
GRAPH 函数块的块接口 (页 9676)

17.1.8 GRAPH 函数块的块接口 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.1.8.1 有关 GRAPH 函数块的块接口基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)

接口参数集

在设置“选项 > 设置 > PLC 编程 > GRAPH”(Options > Settings > PLC programming > GRAPH) 
中，可选择以下接口参数集，每个参数集都包含一组不同的输入和输出参数：

• 小接口参数集

小接口参数集仅包含输入参数“INIT_SQ”，而不包含输出参数。

• 标准接口参数集

标准接口参数集可用于执行各种操作模式下的顺控程序，并包含有确认报警。

• 大接口参数集

大接口参数集则用于执行其它诊断。 
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可以手动在所有参数集中删除或插入单个参数。

说明

进行选择时，还要考虑 CPU 的可用存储空间。这是因为随着参数数量的增加，GRAPH 函数

块和相关背景数据块所需的存储空间也将随之增加。

另请参见

“输入参数 (页 9679)”
“输出参数 (页 9684)”

背景数据块的存储空间模型 (S7-300/400)
对于 S7-300/400 系列的 CPU，还可以指定背景数据块的存储空间模型。可通过以下几种方

式：

• 标准数据块

• 小数据块

通过选择存储模型，可以定义静态参数的数量。通常，这两种存储模型都会将单个步和转换

条件的相关信息存储为静态参数。并为每个步和每个转换条件创建包含详细信息的单独结构。

标准数据块中的信息比 小数据块中的更为详细。但标准数据块所需的存储空间也更多。 
小数据块具有以下限制：

• 步和转换条件结构中的某些元素不适用。

• “跳过步”(Skip steps) 选项不适用。

• 无报警信息

• 步号和转换条件编号都必须是连续的。如果不连续，则在编译过程中将对步和转换条件

进行自动重新编号。

• 而且不会为标准分析生成任何数据。

另请参见“静态参数 (页 9689)”

访问接口参数

一般来说，使用 S7-1500 CPU 时，无法对 GRAPH 内部接口参数执行写访问。但是，“静

态”(Static) 区域中用于管理操作模式的下列“RT_DATA > MOP”结构化元素支持写访问：

• AUTO
• MAN
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• TAP
• TOP
• LOCK
• SUP
• OFF
• INIT
• HOLD
• TMS_HALT
• OPS_ZERO
• S_PREV
• S_NEXT
• S_ON
• S_OFF
• T_PUSH
• ACK
• IL_PERM
• T_PERM
• ILP_MAN
这些参数经在信号上升沿处进行响应。对于 S7-300/400 CPU，还要避免写入没有列出的参数。

否则，无法确保顺控程序的无错处理。

另请参见“其它静态参数 (页 9693)”

复位注册请求

通过“REG_EF”输入参数注册错误和故障时，不同 CPU 系列对注册请求的复位也不同：

• S7-300/400
在某个步中发生联锁或监控错误时，将保留注册请求。仅当触发“R1”事件时，才执行相关

操作并复位注册请求。

• S7-1500
无论当前循环中是否发生联锁或监控错误，都将复位注册请求。
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参见

指定接口参数集 (页 9708)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
顺控程序 (页 9655)
动作 (页 9663)
步和转换条件 (页 9660)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)

17.1.8.2 输入参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)

GRAPH 函数块输入参数的概述

GRAPH 函数块的输入参数将在信号上升沿处进行响应。下表列出了 GRAPH 函数块输入参数

的概述：

参数 数据类

型

说明 小参数集 标准参数集 大参数集

OFF_SQ BOOL OFF_SEQUENCE：
关闭顺控程序，即激活所有步

类型：请求

- √ √

INIT_SQ BOOL INIT_SEQUENCE：
激活初始步，复位顺控程序

类型：请求

√ √ √

ACK_EF BOOL ACKNOWLEDGE_ERROR_FAULT：
确认故障，强制切换到下一步

类型：请求

- √ √

REG_EF BOOL REGISTRATE_ERROR_FAULT：
记录所有错误和故障

类型：请求

- - √
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参数 数据类

型

说明 小参数集 标准参数集 大参数集

ACK_S BOOL ACKNOWLEDGE_STEP：
确认输出参数“S_NO”中所指示的步

类型：请求

- - √

REG_S BOOL REGISTRATE_STEP：
注册输出参数“S_NO”中所指示的步

类型：请求

- - √

HALT_S
Q

BOOL HALT_SEQUENCE：
停止/重新激活顺控程序

类型：状态，由下一个上升沿复位

- - √

HALT_T
M

BOOL HALT_TIMES：
停止/重新激活所有步的激活时间和顺控程序

中与时间相关的操作（L 和 D）
类型：状态，由下一个上升沿复位

- - √

ZERO_O
P

BOOL ZERO_OPERANDS：
将活动步中带有标识符 N、D、L 的所有操作

数都复位为 0，但不执行动作/重新激活操作

数和 CALL 指令中的 CALL 指令

类型：状态，由下一个上升沿复位

- - √

EN_IL BOOL ENABLE_INTERLOCKS：
禁用互锁（顺控程序的执行方式与满足互锁

条件时相同）/重新启用

类型：状态，由下一个上升沿复位

- - √

EN_SV BOOL ENABLE_SUPERVISIONS：
禁用监控条件（顺控程序的执行方式与不满

足监控条件时的相同）/重新启用

类型：状态，由下一个上升沿复位

- - √

EN_ACK
REQ

BOOL ENABLE_ACKNOWLEDGE_REQUIRED：
激活强制确认

类型：状态，由下一个上升沿复位

- - √

EN_SSKI
P

BOOL ENABLE_STEP_SKIPPING：
启用跳过步

类型：状态，由下一个上升沿复位

- - √
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参数 数据类

型

说明 小参数集 标准参数集 大参数集

DISP_SA
CT

BOOL DISPLAY_ACTIVE_STEPS：
仅显示活动步

类型：状态，由 DISP_SEF, DISP_SALL 上的

下一个上升沿复位

- - √

DISP_SE
F

BOOL DISPLAY_STEPS_WITH_ERROR_OR_FAULT
：

仅显示出错的步和被中断的步

类型：状态，由 DISP_SACT、DISP_SALL 上
的下一个上升沿复位

- - √

DISP_SA
LL

BOOL DISPLAY_ALL_STEPS：
显示所有步

类型：状态，由 DISP_SACT、DISP_SEF 上的

下一个上升沿复位

- - √

S_PREV BOOL PREVIOUS_STEP：自动模式：向上翻页浏览

当前活动步，显示“S_NO”参数中的步号

手动模式：显示“S_NO”中的上一步（较小编

号）

类型：请求

- √ √

S_NEXT BOOL NEXT_STEP：
自动模式：向下翻页浏览当前活动步，显示

“S_NO”参数中的步号

手动模式：显示 S_NO 中的下一步（较大编

号）

类型：请求

- √ √

SW_AUT
O

BOOL SWITCH_MODE_AUTOMATIC：
操作模式切换：自动模式

类型：状态，由 SW_TAP、SW_TOP、
SW_MAN 上的下一个上升沿复位

- √ √

SW_TAP BOOL SWITCH_MODE_TRANSITION：

操作模式切换：半自动模式

类型：状态，由 SW_AUTO、SW_TOP、
SW_MAN 上的下一个上升沿复位

- √ √
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参数 数据类

型

说明 小参数集 标准参数集 大参数集

SW_TOP BOOL SWITCH_MODE_TRANSITION_OR_PUSH：
操作模式切换：自动或半自动模式

类型：状态，由 SW_AUTO、SW_TAP、
SW_MAN 上的下一个上升沿复位

- √ √

SW_MA
N

BOOL SWITCH_MODE_MANUAL：
操作模式切换：手动模式，不启动单独的顺

序

类型：状态，由 SW_AUTO、SW_TAP、
SW_TOP 上的下一个上升沿复位

- √ √

S_SEL INT STEP_SELECT：
如果在手动模式下选择输出参数“S_NO”的步

号，则需使用“S_ON”/“S_OFF”进行启用/禁用

类型：N/A

- √ √

S_SELO
K

BOOL STEP_SELECT_OK：
输出参数“S_NO”中采用“S_SEL”中的值

类型：请求

- - √

S_ON BOOL STEP_ON：

手动模式：激活所显示的步

类型：请求

- √ √

S_OFF BOOL STEP_OFF：
手动模式：取消激活所显示的步

类型：请求

- √ √

T_PREV BOOL PREVIOUS_TRANSITION：

显示输出参数“T_NO”中的上一个有效转换条

件

类型：请求

- - √

T_NEXT BOOL NEXT_TRANSITION：

显示输出参数“T_NO”中的下一个有效转换条

件

类型：请求

- - √
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参数 数据类

型

说明 小参数集 标准参数集 大参数集

T_PUSH BOOL PUSH_TRANSITION：

如果满足条件且“T_PUSH”（边沿），则转换

条件切换到下一步

要求：自动模式或手动模式

类型：请求

- √ √

EN_LM
ODE 
（S7-150
0 仅块版

本 V2.0 
及以上

版本）

BOOL ENABLE_LEARNING_MODE：
启用学习模式

类型：状态，由下一个上升沿复位

- - √

RESET_C
RIT
（仅 
S7-1500
；

GRAPH 
FB 版本 
V5.0 及
以上版

本）

BOOL RESET_CRITERIA：
复位互锁与转换条件的初始值

类型：请求

- - √

参见

复位初始值 (页 9783)
有关 GRAPH 函数块的块接口基本知识 (页 9676)
输出参数 (页 9684)
静态参数 (页 9689)
指定接口参数集 (页 9708)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
顺控程序 (页 9655)
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步和转换条件 (页 9660)
动作 (页 9663)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)

17.1.8.3 输出参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)

GRAPH 函数块输出参数的概述

下表列出了 GRAPH 函数块输出参数的概述：

参数 数据类

型

说明 小参数集 标准参数集 大参数集

S_NO INT STEP_NUMBER：
显示步号

- x x

S_MORE BOOL MORE_STEPS：
激活其它步

- x x

S_ACTIVE BOOL STEP_ACTIVE：
所显示的步处于活动状

态

- x x

S_TIME TIME STEP_TIME：
步激活时间

- - x

S_TIMEOK TIME STEP_TIME_OK：
步激活时间无错误

- - x

S_CRITLOC 
（S7-300/40
0 或 
S7-1500，
块版本 
V4.0 及以上

版本）

DWORD STEP_CRITERIA_INTERL
OCK：
互锁条件位

- - x
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参数 数据类

型

说明 小参数集 标准参数集 大参数集

S_CRITLOC
ERR
（S7-300/40
0 或 
S7-1500，
块版本 
V4.0 及以上

版本）

DWORD S_CRITERIA_IL_LAST_E
RROR：
事件 L1 的互锁条件位

- - x

S_CRITSUP
（仅 
S7-300/400
）

DWORD STEP_CRITERIA_SUPER
VISION：

监控条件位

- - x

S_STATE WORD STEP_STATE：
步状态位

有关特定参数的更多信

息，请参见：步的静态

参数 (页 9689)

- - x

T_NO INT TRANSITION：

有效转换条件编号

- - x

T_MORE BOOL MORE_TRANSITIONS
：

显示其它有效的转换条

件

- - x

T_CRIT
（S7-300/40
0 或 
S7-1500，
块版本 
V4.0 及以上

版本）

DWORD TRANSITION_CRITERIA
：

当前过程循环中，转换

条件位中 多 32 个 
LAD/FBD 元素的状态

有关 DWORD 中条件位

顺序的更多信息，请参

见“列表顺序的示例 
(页 9784)”

- - x
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参数 数据类

型

说明 小参数集 标准参数集 大参数集

T_CRITOLD
（S7-300/40
0 或 
S7-1500，
块版本 
V4.0 及以上

版本）

DWORD T_CRITERIA_LAST_CYC
LE：
上一个循环中，转换条

件位中 多 32 个 
LAD/FBD 元素的状态

有关 DWORD 中条件位

顺序的更多信息，请参

见“列表顺序的示例 
(页 9784)”

- - x

T_CRITFLT
（S7-300/40
0 或 
S7-1500，
块版本 
V4.0 及以上

版本）

DWORD T_CRITERIA_LAST_FAU
LT：
上一步中发生监控错误

时，过程循环中事件 
V1 转换条件位中 多 
32 个 LAD/FBD 元素的

状态

有关 DWORD 中条件位

顺序的更多信息，请参

见“列表顺序的示例 
(页 9784)”

- - x

ERROR BOOL INTERLOCK_ERROR：
互锁错误（任何步）

- - x

FAULT BOOL SUPERVISION_FAULT
：

监控错误（任何步）

- - x

ERR_FLT BOOL IL_ERROR_OR_SV_FAU
LT：
常规故障

- x x

SQ_ISOFF BOOL SEQUENCE_IS_OFF：
顺控程序关闭（未激活

任何步）

- - x

SQ_HALTE
D

BOOL SEQUENCE_IS_HALTE
D：
顺控程序已停止

- - x
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参数 数据类

型

说明 小参数集 标准参数集 大参数集

TM_HALTE
D

BOOL TIMES_ARE_HALTED：
定时器暂停

- - x

OP_ZEROE
D

BOOL OPERANDS_ARE_ZERO
ED：
操作数已复位

- - x

IL_ENABLE
D

BOOL INTERLOCK_IS_ENABL
ED：
考虑互锁

- - x

SV_ENABLE
D

BOOL SUPERVISION_IS_ENA
BLED：
将考虑监控条件

- - x

ACKREQ_E
NABLED

BOOL ACKNOWLEDGE_REQU
IRED_IS_ENABLED：
强制确认已启用

- - x

SSKIP_ENA
BLED

BOOL STEP_SKIPPING_IS_EN
ABLED 将启用

跳过步已启用

- - x

SACT_DISP BOOL ACTIVE_STEPS_WERE_
DISPLAYED：
在“S_NO”中仅显示活动

的步

- - x

SEF_DISP BOOL STEPS_WITH_ERROR_F
AULT_WERE_DISPLAYE
D：
在“S_NO”中仅显示出错

和发生故障的步

- - x

SALL_DISP BOOL ALL_STEPS_WERE_DIS
PLAYED：
在“S_NO”中显示所有步

- - x

AUTO_ON BOOL AUTOMATIC_IS_ON：

显示自动模式

- x x
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参数 数据类

型

说明 小参数集 标准参数集 大参数集

TAP_ON BOOL T_AND_PUSH_IS_ON
：

显示半自动模式

- x x

TOP_ON BOOL T_OR_PUSH_IS_ON：

显示半自动模式

- x x

MAN_ON BOOL MANUAL_IS_ON：

显示手动模式

- x x

LMODE_EN
ABLED
（S7-1500 
仅块版本 
V2.0 及以上

版本）

BOOL LEARNING_MODE_IS_
ENABLED：
激活学习模式

- - x

参见

有关 GRAPH 函数块的块接口基本知识 (页 9676)
输入参数 (页 9679)
静态参数 (页 9689)
指定接口参数集 (页 9708)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
动作 (页 9663)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
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17.1.8.4 静态参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)

步的静态参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)

步静态参数的概述

下表列出了在块接口的“静态”(Static) 区域中为 GRAPH 函数块中每个步所创建的参数：

元素 说明 数据类

型

存储空间 小化 DB 标准 DB

S1 已激活步 BOOL √ √
L1 连锁条件已离开 BOOL √ √
V1 监控条件进入 BOOL √ √
R1 预留 BOOL √ √
A1 已确认错误 BOOL √ √
S0 步已取消激活 BOOL √ √
L0 到达的连锁条件 BOOL √ √
V0 离去的监控条件 BOOL √ √
√ 步已激活 BOOL √ √
LA 不满足连锁条件 BOOL √ √
VA 暂挂监控条件 BOOL √ √
RA 预留 BOOL √ √
AA 预留 BOOL √ √
SS 系统内部 BOOL √ √
LS 所设定连锁条件的直接结果 BOOL √ √
VS 所设定监控条件的直接结果 BOOL √ √
SNO 用户步号 INT - √
T 总步激活时间 TIME √ √
U 非中断步激活时间 TIME - √
T_MAX 
（S7-1500 仅
块版本 V2.0 
及以上版本）

步 长激活时间 TIME - √
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元素 说明 数据类

型

存储空间 小化 DB 标准 DB

T_WARN 
（S7-1500 仅
块版本 V2.0 
及以上版本）

警告时间 TIME - √

CRIT_LOC
(S7-300/400)
（S7-1500 块
版本 V4.0 及
以上版本）

当前过程周期内连锁条件中

多 32 个 LAD/FBD 元素的状态

DWOR
D

- √

CRIT_LOC_ 
ERR
（仅 
S7-300/400）
（S7-1500 块
版本 V4.0 及
以上版本）

如果连锁条件为离开，则复制 
CRIT_LOC

DWOR
D

- √

CRIT_SUP
（仅 
S7-300/400）

当前过程周期内监控条件中

多 32 个 LAD/FBD 元素的状态

DWOR
D

- √

SM 系统内部 BOOL - √
LP
（仅 
S7-300/400）

系统内部 BOOL √ √

LN
（仅 
S7-300/400）

系统内部 BOOL √ √

VP
（仅 
S7-300/400）

系统内部 BOOL √ √

VN
（仅 
S7-300/400）

系统内部 BOOL √ √

H_IL_ERR 系统内部 BYTE - √
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元素 说明 数据类

型

存储空间 小化 DB 标准 DB

H_SV_FLT 系统内部 BYTE - √
预留

（仅 
S7-300/400）

预留 DWOR
D

- √

访问元素

由于该参数值会影响顺序的执行，因此不建议进行写访问。通过后跟结构元素名称的步名称

来进行读访问。在条件或动作中，可以进行如下访问：

• TROCKNEN.X
• TROCKNEN.T

参见

复位初始值 (页 9783)
有关 GRAPH 函数块的块接口基本知识 (页 9676)
输入参数 (页 9679)
输出参数 (页 9684)
转换条件的静态参数 (页 9692)
其它静态参数 (页 9693)
指定接口参数集 (页 9708)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
动作 (页 9663)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
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转换条件的静态参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)

转换条件中静态参数的概述

下表列出了在块接口的“静态”(Static) 区域中为 GRAPH 函数块中每个转换条件所创建的参

数：

元素 说明 数据类型 存储空间 小化 DB 标准 DB
TV 转换条件有效 BOOL √ √
TT 满足转换条件 BOOL √ √
TS 转换条件正在切换 BOOL √ √
CF_IV
（仅 
S7-300/400）

项“CRIT_FLT”无效 BOOL - √

TNO 显示用户定义的转换条件编

号

INT - √

CRIT
（仅 
S7-300/400）
（S7-1500 块版

本 V4.0 及以上

版本）

当前过程周期内 多 32 个 
LAD/FBD 转换条件元素的状

态

DWORD - √

CRIT_OLD
（仅 
S7-300/400）
（S7-1500 块版

本 V4.0 及以上

版本）

前一过程周期内 多 32 个 
LAD/FBD 转换条件元素的状

态

终触发中继的元素。

DWORD - √

CRIT_FLT
（仅 
S7-300/400）
（S7-1500 块版

本 V4.0 及以上

版本）

如果发生错误，则复制

“CRIT”
DWORD - √
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访问元素

由于该参数值会影响顺序的执行，因此不建议进行写访问。通过后跟结构元素名称的转换条

件名称来进行读访问。在条件或动作中，可以进行如下访问：

• VENTIL_EIN.TT
• VENTIL_EIN.CRIT

参见

有关 GRAPH 函数块的块接口基本知识 (页 9676)
输入参数 (页 9679)
输出参数 (页 9684)
步的静态参数 (页 9689)
其它静态参数 (页 9693)
指定接口参数集 (页 9708)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
动作 (页 9663)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)

其它静态参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)

概述

在 S7-1500 CPU 中，“RT_DATA”结构支持以下静态参数。

静态参数中包括步和转换条件参数以及以下信息：

• 内部参数“VERSION”、“S_DISPLAY”、“S_SEL_OLD”、“S_DISPIDX”、“T_DISPIDX”
• “MOP >操作模式”元素
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• “SQ_FLAGS > 顺序位存储器”

• 元素“时钟速度”

说明

在 GRAPH 特定的背景数据块中，还包含其它参数。但它们都只用于内部应用程序。建议不

要在程序中使用这些参数。

内部参数

下表列出了“静态”(Static) 区域中的内部参数。它们用于管理步号和转换条件编号：

元素 说明 数据类

型

长度（字

节）

存储空间 小化 DB 标准 DB

VERSION 块版本 STRIN
G[10]

2 √ √

S_DISPLA
Y

复制输出参数“S_NO” INT 2 √ √

S_SEL_OL
D

上一个 CPU 周期中输

入参数“S_SEL”的步

号

INT 2 √ √

S_DISPID
X

输出参数“S_NO”中
步的步索引

BYTE 1 √ √

T_DISPID
X

输出参数“T_NO”中
转换条件的转换条件

索引

BYTE 1 √ √

操作模式

下表列出了“静态”(Static) 区域中用于管理操作模式的“MOP”结构元素：

元素 说明 数据类

型

存储空间 小化 DB 标准 DB

AUTO 切换到自动模式 BOOL √ √
MAN 切换到手动模式 BOOL √ √
TAP 切换到“点动”模式 BOOL √ √
TOP 切换到“自动”或“切换”模式 BOOL √ √
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元素 说明 数据类

型

存储空间 小化 DB 标准 DB

ACK_S 要求：确认输出参数“S_NO”中所指

示的步

BOOL √ √

REG_S 要求：注册输出参数“S_NO”中指示

的步

BOOL √ √

T_PREV 要求：显示输出参数“T_NO”中的上

一个有效转换条件

BOOL √ √

T_NEXT 要求：显示输出参数“T_NO”中的下

一个有效转换条件

BOOL √ √

LOCK 打开/关闭互锁条件处理 BOOL √ √
SUP 打开/关闭监控条件处理 BOOL √ √
ACKREQ 要求：确认输出参数“S_NO”中所指

示的步

BOOL √ √

SSKIP 状态：已激活“跳过步” BOOL √ √
OFF 取消激活顺控程序 BOOL √ √
INIT 激活初始步 BOOL √ √
HOLD 停止/继续执行顺序 BOOL √ √
TMS_HAL
T

停止/继续执行定时器 BOOL √ √

OPS_ZER
O

关闭/打开动作 BOOL √ √

SACT_DIS
P

状态：仅显示活动步 BOOL √ √

SEF_DISP 状态：仅显示出错的步和被中断的

步

BOOL √ √

SALL_DIS
P

状态：显示所有步 BOOL √ √

S_PREV “自动”模式：显示输出参数

“S_NO”中上一个并行的活动步 
“手动”模式：显示下一个较小的

步号 

BOOL √ √

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9695



元素 说明 数据类

型

存储空间 小化 DB 标准 DB

S_NEXT “自动”模式：显示输出参数

“S_NO”中下一个并行的活动步 
“手动”模式：显示下一个较大的

步号 

BOOL √ √

S_SELOK 要求：输出在输入参数“S_SEL”和输

出参数“S_NO”中指示的步号

BOOL √ √

S_ON “手动”模式：激活所显示的步 BOOL √ √
S_OFF “手动”模式：取消激活所显示的

步 
BOOL √ √

T_PUSH “点动”模式：

当满足“T_PUSH”的条件时，将切换

转换条件

BOOL √ √

REG 要求：记录所有互锁条件和监控条

件窗口

BOOL √ √

ACK 确认故障 BOOL √ √
IL_PERM 永久互锁条件处理 BOOL √ √
T_PERM 永久转换条件处理 BOOL √ √
ILP_MAN 在“手动”模式中永久处理互锁条

件 
BOOL √ √

LMODE 
（仅 
S7-1500
；块版本 
V2.0 及以

上版本）

激活学习模式 BOOL - -

RESET_CR
IT（仅 
S7-1500
；块版本 
V5.0 及以

上版本）

RESET_CRITERIA：复位互锁与转换

条件类型的初始值：请求

BOOL - -
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时钟脉冲（仅 S7-300/400）
下表列出了“静态”(Static) 区域中用于管理激活时间计算信息的“TICKS”结构元素：该信息只

能在系统内部计算。 

元素 说明 数据类型 存储空间 小化 DB 标准 DB
DELTA 两次循环间的时间差 TIME √ √
OLD 上个循环中的 10 ms 时钟计数

器值

TIME √ √

新建 此周期中的 10 ms 时钟计数器

值

TIME √ √

顺序位存储器

下表列出了“静态”(Static) 区域中用于监视内部顺序状态的“SQ_FLAGS”结构元素：

元素 说明 数据类型 存储空间 小化 DB 标准 DB
ERR_FLT 常规故障 BOOL √ √
ERROR 互锁错误 BOOL √ √
FAULT 监控错误 BOOL √ √
RT_FAIL 运行时错误 BOOL √ √
NO_SNO 所选步不存在 BOOL √ √
NF_OFL 需要激活或取消激活的步过多 BOOL √ √
SA_OFL 活动步过多 BOOL √ √
TV_OFL 有效转换条件过多 BOOL √ √
MSG_OFL 报警过多 BOOL √ √
NO_SWI 不在此周期内切换 BOOL √ √
CYC_OP 在初始化之后循环执行顺控程

序

BOOL √ √

AS_MSG 运行过程中由指令启用或禁用

的报警

BOOL √ √

AS_SEND 发送“WR_USMSG”中的报警或

仅在诊断缓冲区中输入

BOOL √ √

SQ_BUSY 用于顺序处理的内部边沿存储

器位

BOOL √ √
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元素 说明 数据类型 存储空间 小化 DB 标准 DB
SA_BUSY 用于顺序处理的内部边沿存储

器位

BOOL √ √

AS_SIG “Alarm_S”和“Alarm_SQ”中报

警的边沿存储器位

BOOL √ √

访问元素

由于该参数值会影响顺序的执行，因此不建议进行写访问。但可以进行读访问。

参见

有关 GRAPH 函数块的块接口基本知识 (页 9676)
输入参数 (页 9679)
输出参数 (页 9684)
步的静态参数 (页 9689)
转换条件的静态参数 (页 9692)
指定接口参数集 (页 9708)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)
GRAPH 编程语言 (页 9653)
顺控程序 (页 9655)
步和转换条件 (页 9660)
动作 (页 9663)
永久指令 (页 9674)
条件 (页 9675)
互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
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17.1.8.5 扩展 GRAPH 的标准特性 (S7-1500)

有关扩展 GRAPH 标准特性的基本信息 (S7-1500)

简介

GRAPH 函数块在块区域的“Static”区域内，包含有可见的参数和隐藏的内部参数。可见的参

数有： 
• 内部数据区“RT_DATA”
• 转换结构“Trans1”
• 步结构“Step1”
不可见的隐藏参数有：

• 描述和状态数组 
必要时（如，在 STEP 7 Classic 中），也可对不可见的隐藏参数进行访问。为此，需使用 
GRAPH 块版本 V4.0 和更高版。除 GRAPH 函数块之外，还需要 SCL 函数块作为扩展。在控

制块中，通过“RT_DATA”结构中的偏移量对各个数组进行访问。

数组

此外，也可通过 GRAPH 的扩展块访问以下数组：

数组 说明

SINI 初始步的数组

LSTT 将跳转条件指定给跳转步

ATAJ 指定某个备选跳转的所有备选转换条件

ATAB 分配一个备选分支的所有备选转换条件

PSTT 将上一步指定给转换条件

NSTT 将后一步指定给转换条件

ASSJ 指定同步点的所有同时执行步

ASSB 指定同步分支的所有同时执行步

PTTS 将上一步转换条件指定给步

NTTS 将下一步转换条件指定给步

SW_SQTS 将步指定给顺序部分

SWITCH 安全激活模式的数据
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数组 说明

TVX 有效转换条件的数组

TTX 成功转换条件的数组

TSX 切换转换条件的数组

S00X 待取消激活步的数组（倒数第二个循环）

SOFFX 待取消激活步的 Array_1
SONX 待激活步的 Array_1
SAX 活动步的数组

SERRX 已中断步的数组

SMX 已标记步的数组

S0X 待取消激活步的 Array_2
S1X 待激活步的 Array_2

创建扩展函数块并指定给 GRAPH 函数块 (S7-1500)
如需访问 GRAPH 内部参数，则可创建一个扩展函数块并分配给 GRAPH 函数块。该扩展块可

用作一个单实例或多重实例。

要求

当前项目版本为 V14 SP1。

操作步骤

要创建一个扩展块并分配给 GRAPH 函数块，请执行以下操作步骤：

1. 使用“GRAPH”编程语言，创建一个新的函数块 (FB)。
2. 打开新 GRAPH 函数块的块属性。

3. 在“常规 > 版本”(General > Version) 中，将 GRAPH 函数块的版本设置为“>= V4.0”。

说明

有关项目兼容性的注意事项

如果当前项目并非 V14 SP1 项目，则将显示一条相应消息。要通过扩展块访问 GRAPH 内
部参数，则必须将该项目升级为 V14 SP1 项目。但升级后，低于 TIA Portal V14 SP1 的版

本将无法再使用。

4. 使用“SCL”编程语言，创建一个新的函数块 (FB)。该函数块可指定任意一个名称。该函数块将
用作扩展块。
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5. 在扩展块中块接口的“InOut”部分内，输入以下 in/out 参数：

– “io_RT_Data”，数据类型“G7_RTDataPlus_V4”（如，用于块版本 V4.0）
– “io_G7T”，数据类型“Array[*] of G7_TransitionPlus_V4”（如，用于块版本 V4.0）
– “io_G7S”，数据类型“Array[*] of G7_StepPlus_V4”（如，用于块版本 V4.0）
– “io_G7Arrays”，数据类型“Array[*] of USInt”

6. 打开 GRAPH 函数块的块属性。

7. 在“属性 > 扩展块名称”(Attributes > Name of extension block) 中，输入 SCL 函数块的名称。

8. 将该扩展块实例化为一个单实例或多重实例：

– 单实例： 
为该类型扩展块创建一个背景数据块。在 GRAPH 函数块中块接口的“InOut”部分，输

入扩展块的参数作为数据类型：

说明

如果要将一个扩展块用于多个 GRAPH 函数块，则需在相应 GRAPH 函数块的属性中输

入该扩展块。但需要为每个 GRAPH 函数块的扩展块创建一个单独的背景数据块。要

定义各 GRAPH 函数块的不同特性，可使用扩展块中块接口的“Static”部分。

– 多重实例： 
在 GRAPH 函数块中块接口的“Static”部分，输入扩展块的参数作为数据类型： 

9. 在其它块中调用该 GRAPH 函数块时，系统将自动为该 GRAPH 函数块创建背景数据块。

10.如果已将扩展块实例化为一个单实例，则扩展块的背景数据块将提供块调用时的相应参数，该
块调用在 GRAPH 函数块的“InOut”部分中定义。

结果

扩展块已就绪，用户可访问该块中的 GRAPH 内部参数。具体描述和状态数组将位于数组集合

“io_G7Arrays”中。通过偏移量，即可访问这些数组。例如，通过以下方式访问该类型： 
#t_NumberOfActiveSteps := 
#io_G7Arrays[#io_RT_DATA.OFFSETS.SAX_OFFSET] - 1;
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17.2 GRAPH 设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.2.1 GRAPH 设置的概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)

概述

下表给出了用户可以进行的设置：

组 区域 设置 说明

视图   步和转换条件名称的长度 指定要将步和转换条件名称显示在一行

还是两行中。“显示两行”(Show two 
lines) 设置允许查看更长的名称。

加载   在下载 DB 前关闭顺序 在加载背景数据块之前会取消激活所有

活动步。 
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组 区域 设置 说明

默认的监视时间   非中断步激活时间 (U) “超出非中断步的激活时间”(Greater 
than uninterrupted step activation 
time) 指令 (CMP>U) 的步时间监视的激

活时间。

步激活时间 (T) “超出步激活时间”(Greater than step 
activation time) 指令 (CMP>T) 的步时

间监视的激活时间。

步 长激活时间 (T_MAX) 指定在步激活后允许经过的 长时间。

可以使用“超出步 长激活时

间”(Greater than maximum step 
activation time) 指令 (CMP>T_MAX) 监
视该时间。 
还可以由系统来确定该值。

另请参见步时间监视的基本知识 
(页 9758) 
此设置仅与 S7-1500 系列的 CPU 相关。 

警告时间 (T_WARN) 指定在激活步之后，输出警告之前必须

经过的时间。可以使用“超出警告时

间”(Greater than warning time) 指令 
(CMP>T_WARN) 监视该时间。 
还可以由系统来确定该值。

另请参见步时间监视的基本知识 
(页 9758)
此设置仅与 S7-1500 系列的 CPU 相关。
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组 区域 设置 说明

新块的默认设置

 
 
 
 
 
 

编辑器 程序段中的程序语言 为条件编程选择编程语言。

接口

 
 

小接口参数 在创建新的 GRAPH 函数块时插入 小参

数集。

默认接口参数 在创建新的 GRAPH 函数块时插入默认参

数集。

大接口参数 在创建新 GRAPH 函数块时向块接口中插

入 大数量的参数。

编译 创建 小化 DB 编译时使用缩小的静态参数组创建背景

数据块。但该按钮具有功能限制。之

后，可再次更改单个块的这一设置。 
另请参见有关 GRAPH 函数块的块接口基

本知识 (页 9676)
顺序属性 跳过步 在激活步时，忽略已满足下一个转换条

件的步。在这种情况下，步不会变为活

动状态。随后可以为个别块更改此设置。

确认监控条件报警 指定在继续处理顺控程序前，必须确认

监控错误。 
以手动模式永久处理所有连锁 始终以手动模式处理所有连锁。

锁定操作模式选择 通过“测试”(Testing) 任务卡，阻止手

动更改操作模式。随后可以为个别块更

改此设置。

自动设置 ENO 测试程序状态时，显示额外的 S7-1500 
CPU 的操作数“ENO”。 

报警属性 启用报警 为新的 GRAPH 函数块启用连锁条件和监

控条件报警。随后可以为个别块更改此

设置。

同步   满足前导转换条件 在确定可能的同步点时，标记已满足其

前导转换条件的步。在这种情况下，不

满足后续的转换条件。

满足连锁条件 在确定可能的同步点时，标记已满足其

连锁条件的步。在这种情况下，满足后

续的转换条件。
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参见

块属性概述 (页 9191)
更改设置 (页 9705)
在程序段中指定编程语言 (页 9707)
指定接口参数集 (页 9708)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)
修改内部参数设置 (页 9710)

17.2.2 更改设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

步骤

要更改设置，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“PLC 编程 > GRAPH”(PLC programming > GRAPH) 组。

3. 更改设置。

结果

应用了更改并且不必显式保存。

参见

GRAPH 设置的概述 (页 9702)
在程序段中指定编程语言 (页 9707)
指定接口参数集 (页 9708)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)
修改内部参数设置 (页 9710)
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17.2.3 GRAPH 版本 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.2.3.1 GRAPH 版本概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)

概述

下表列出了所支持的 GRAPH 函数块版本号及其功能：

版本 说明

V1.0 包括 GRAPH 函数块的基本功能。

V2.0 除基本功能之外，还提供有确定“T_MAX”和“T_Warn”值的学习模式。

V3.0 * 包含 V1.0 和 V2.0 的功能并对这些功能范围进行扩展，可查看 PLC 代码并提高

了报警的处理功能。

V4.0 * 启用初始值采集时的触发值采集要求：“STEPx”有两个新静态参数，“Transx”有三

个新静态参数。保存操作数的信号状态或步/转换条件中的比较结果时，需要用

到这些参数。 
扩展 GRAPH 的标准特性

V5.0 * 适用操作： 
• 翻译 GRAPH 步和 GRAPH 转换条件的名称

• 复位互锁与转换条件初始值

V6.0 * 互锁和监控错误以及 GRAPH 警告可启用多语言子类别。

* 仅适用于 S7-1500 固件版本 V2.0

在使用 TIA Portal V15.1 创建的项目中，自动生成的 GRAPH 函数为版本 V6.0。

参见

定义 GRAPH 函数块的版本 (页 9706)

17.2.3.2 定义 GRAPH 函数块的版本 (S7-300, S7-400, S7-1500)
系统支持各种不同的 GRAPH 函数块版本。根据所选择的版本，可使用不同的函数。用户可

在项目树中指定该版本号，也可以在巡视窗口中指定。
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在项目树中指定 GRAPH 函数块的版本

要指定 GRAPH 函数块的版本，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，右键单击该 GRAPH 函数块。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 指令。
块属性对话框随即打开。

3. 在区域导航中，选择条目“常规”(General)。
4. 在“块”(Block) 区域中，从下拉列表中选择待使用的版本。

5. 单击“确定”(OK)，确认选择。

在巡视窗口中，指定该 GRAPH 函数块的版本。

要在巡视窗口中指定 GRAPH 函数块的版本，请执行以下操作步骤：

1. 打开版本待更改的 GRAPH 函数块。

2. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 在巡视窗口的区域导航中，选择“常规”(General) 条目。

4. 在“块”(Block) 区域中，从下拉列表中选择待使用的版本。

参见

GRAPH 版本概述 (页 9706)

17.2.4 在程序段中指定编程语言 (S7-300, S7-400, S7-1500)
对于 GRAPH 函数块，无法更改块的编程语言。 但可以指定条件程序段的编程语言。 此处可

以在 LAD 和 FBD 之间选择。 可以在项目树中或巡视窗口中指定编程语言。

在项目树中指定程序段的编程语言。

要在项目树中指定程序段的编程语言，请按以下步骤操作：

1. 右键单击项目树中的 GRAPH 函数块。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
将打开一个包含块属性的对话框。

3. 在区域导航中选择“常规”(General) 条目。

4. 在“块”(Block) 区域中，从“程序段中的语言”(Language in networks) 下拉列表中选择要使用
的编程语言。

5. 单击“确定”(OK) 确认选择。
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在巡视窗口中指定程序段的编程语言

要在巡视窗口中指定程序段的编程语言，请按以下步骤操作：

1. 打开您要更改其编程语言的 GRAPH 函数块。

2. 在巡视窗口中打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 在巡视窗口的区域导航中选择“常规”(General) 条目。

4. 在“块”(Block) 区域中，从“程序段中的语言”(Language in networks) 下拉列表中选择要使用
的编程语言。

参见

GRAPH 设置的概述 (页 9702)
更改设置 (页 9705)
指定接口参数集 (页 9708)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)
修改内部参数设置 (页 9710)

17.2.5 指定接口参数集 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以通过以下方式为 GRAPH 函数块指定接口参数集：

• 为所有新 GRAPH 函数块全局指定

• 为一个打开的 GRAPH 函数块本地指定

本地设置优先于全局设置。

说明

可以在块接口中随时手动添加或删除各个输入和输出参数。

为所有新 GRAPH 函数块全局指定接口参数集

要为所有新 GRAPH 函数块全局指定接口参数集，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“PLC 编程 > GRAPH”(PLC programming > GRAPH) 组。

3. 如果要使用 小接口参数集，请选择“ 小接口参数”(Minimum interface parameters) 选项。
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4. 如果要使用默认接口参数集，请选择“默认接口参数”(Default interface parameters) 选项。

5. 如果要使用 大接口参数集，请选择“ 大接口参数”(Maximum interface parameters) 选项。

为一个打开的 GRAPH 函数块本地指定接口参数集

要为一个打开的 GRAPH 函数块指定接口参数集，请按以下步骤操作：

1. 如果要使用 小接口参数集，请选择“编辑 > 接口参数”(Edit > Interface parameters) 菜单中的
“ 小接口参数”(Minimum interface parameters) 命令。

2. 如果要使用默认接口参数集，请选择“编辑 > 接口参数”(Edit > Interface parameters) 菜单中的
“默认接口参数”(Default interface parameters) 命令。

3. 如果要使用 大接口参数集，请选择“编辑 > 接口参数”(Edit > Interface parameters) 菜单中的
“ 大接口参数”(Maximum interface parameters) 命令。

GRAPH 函数块的块接口已修改。

参见

有关 GRAPH 函数块的块接口基本知识 (页 9676)
GRAPH 设置的概述 (页 9702)
更改设置 (页 9705)
在程序段中指定编程语言 (页 9707)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)
修改内部参数设置 (页 9710)

17.2.6 指定数据块的存储空间模型。 (S7-300, S7-400)
可以通过以下方式为 GRAPH 函数块指定存储空间模型：

• 为所有新 GRAPH 函数块全局指定

• 为一个打开的 GRAPH 函数块本地指定

本地设置优先于全局设置。

说明

不能在块接口的 小化数据块中手动插入不可用的 GRAPH 特有参数。 
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为所有新 GRAPH 函数块全局指定存储空间模型

要为所有新 GRAPH 函数块全局指定存储空间模型，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“PLC 编程 > GRAPH”(PLC programming > GRAPH) 组。

3. 如果要使用 小化数据块，请选择“创建 小化 DB”(Create minimized DB) 选项。

4. 如果要使用具有标准存储空间模型的数据块，则取消选中“创建 小化 DB”(Create minimized 
DB) 选项。

为一个打开的 GRAPH 函数块本地指定存储空间模型

要为一个打开的 GRAPH 函数块指定存储空间模型，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中打开“属性”(Properties) 选项卡。

2. 在巡视窗口的区域导航中选择“属性”(Attributes) 条目。

3. 如果要使用 小化数据块，请选择“编译”(Compile) 组中的“创建 小化 DB”(Create 
minimized DB) 选项。

4. 如果要使用具有标准存储空间模型的数据块，则取消选中“编译”(Compile) 组中的“创建
小化 DB”(Create minimized DB) 选项。

GRAPH 块的接口已修改。 

参见

有关 GRAPH 函数块的块接口基本知识 (页 9676)
GRAPH 设置的概述 (页 9702)
更改设置 (页 9705)
在程序段中指定编程语言 (页 9707)
指定接口参数集 (页 9708)
修改内部参数设置 (页 9710)

17.2.7 修改内部参数设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以将 GRAPH 块的内部参数声明为可见且可从 HMI 访问。对于 S7-1500 CPU，也可以将内

部参数声明为保持型。如果将内部参数都声明为保持型，则当操作状态从“STOP”模式转换到

“RUN”模式时，其值也将都保留，例如断电后。因此，顺控程序将保持为当前状态，并且当

操作状态转换到“RUN”模式后，将从中断点处继续运行。

用户在 GRAPH 块接口中自己声明的参数不受该设置的影响。
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将内部参数声明为可见且可从 HMI 访问

要将 GRAPH 块的所有内部参数都声明为可见且可从 HMI 访问，请按以下步骤操作：

1. 打开希望更改设置的 GRAPH 块。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“内部参数可见/可从 HMI 访问”(Internal parameters visible/
accessible from HMI) 复选框。如要重置设置，请清除该复选框。

将内部参数声明为保持型 (S7-1500)
要将 GRAPH 块的所有内部参数声明为保持型，请按以下步骤操作：

1. 打开希望更改设置的 GRAPH 块。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选中“保持型内部参数”(Retentive internal parameters) 复选框。如
要重置设置，请清除该复选框。

说明

对于 S7-1500 CPU 固件版本 V1.5 以下版本，应注意以下事项

将 GRAPH 块的内部参数声明为保持型时，顺序控制仍保持为当前状态，并且当操作状态转

换到“RUN”模式时，在中断点处仍维持该状态。请注意，如果在 GRAPH 块中激活了新参数

“保留内部参数”，则将无法使用监控功能。

将标准范围中的数据设置为保持型 (S7-300/400)
要将标准范围中的数据设置为保持型，请按以下步骤操作：

1. 在项目浏览器中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 右键单击 GRAPH 块的背景数据块。

3. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
将打开该块的属性对话框。

4. 在区域导航中，单击“属性”(Attributes)。
5. 选择复选框“将标准范围内的数据设置为保持型”(Set data in standard range as retentive)。
6. 单击“确定”(OK)，确认输入。

参见

GRAPH 设置的概述 (页 9702)
更改设置 (页 9705)
在程序段中指定编程语言 (页 9707)
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指定接口参数集 (页 9708)
指定数据块的存储空间模型。 (页 9709)

17.3 GRAPH 的编程窗口 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.3.1 编程窗口的概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)

功能

编程窗口是可供创建 GRAPH 程序的区域。除了实际工作区外，它还包含方便您轻松访问 
GRAPH 函数块的所有区域的导航视图。 
可以在编程窗口中执行以下任务：

• 编写前固定指令和后固定指令

• 编写顺控程序

• 指定联锁条件和监控条件报警

根据要编程的内容，可以在以下视图间切换：

• 前固定指令 (页 9714)
• 顺序视图 (页 9715)
• 单步视图 (页 9717)
• 后固定指令 (页 9719)
• 报警视图 (页 9720)
工作区和可用指令及收藏夹随具体视图而有所不同。
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编程窗口的结构

下图显示了顺序视图中 GRAPH 的编程窗口：

① 导航视图

② 导航工具栏

③ 工作区

导航视图

导航视图中包含有可打开以下视图的下列面板：

• 前固定指令

• 顺序视图

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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• 后固定指令

• 报警视图

此外，导航视图还显示固定指令和顺控程序的图形概览，并通过快捷菜单提供基本处理选

项。 
可以双击导航视图中的步，在顺序视图和单步视图间进行切换。 

导航工具栏

在导航工具栏中可执行以下操作：

• 放大或缩小导航中的元素

可以使用放大和缩小按钮放大或缩小导航视图中固定指令和顺序的图形元素。可分别设

置每个面板的缩放系数。当 GRAPH 函数块关闭时，对缩放系数设置的所有更改都会被放

弃。如果要保留缩放系数，可以通过“记住布局”(Remember layout) 按钮实现。

• 同步导航

启用该按钮时，将同步导航和工作区域，以确保始终显示相同元素。禁用该按钮时，在

导航和工作区域中可显示不同的对象。

工作区

在工作区内可以对顺控程序的各个元素进行编程。为此可以在不同视图中显示 GRAPH 程序。

可以使用缩放功能缩放这些视图。

17.3.2 “前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)

“前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图的功能

在“前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图中，可以编写处理顺控程序前执行的指

令。 
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“前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图的结构

下图举例显示了使用 FBD 编程语言的“前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图：

参见

永久指令 (页 9674)
编程窗口的概述 (页 9712)
顺序视图 (页 9715)
单步视图 (页 9717)
“后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图 (页 9719)

17.3.3 顺序视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)

顺序视图的功能

顺序视图以轻松易读的格式显示顺控程序的结构，并允许添加以下元素：

• 步

• 转换条件

• 跳转

• 分支

• 顺序结尾

此外，可以通过单击鼠标展开步和转换条件，以显示或编辑步的动作和转换条件。 

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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顺序视图的结构

下图举例显示了顺序视图：

① 用于展开或收缩步的按钮

② 展开的视图中的步

③ 用于收缩步的按钮

④ 用于展开转换条件的按钮

⑤ 展开的视图中的转换条件

⑥ 用于收缩转换条件的按钮

参见

编程窗口的概述 (页 9712)
“前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图 (页 9714)
单步视图 (页 9717)
“后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图 (页 9719)
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17.3.4 单步视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)

单步视图的功能

单步视图允许对步的以下元素进行编程：

• 互锁条件

• 监控条件

• 动作

• 转换条件

此外，还可以指定步的标题及注释

说明

另外也可以在顺序视图中对步的动作以及相关的转换条件进行编程。 
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单步视图的结构

下图显示了单步视图中的步：

① 步的标题

② 步的注释

③ 互锁条件

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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④ 监控条件

⑤ 动作

⑥ 转换条件

参见

步元素 (页 9661)
编程窗口的概述 (页 9712)
“前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图 (页 9714)
顺序视图 (页 9715)
“后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图 (页 9719)

17.3.5 “后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)

“后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图的功能

在“后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图中，可以编写处理顺控程序后执行的指

令。

“后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图的结构

下图举例显示了使用 LAD 编程语言的“后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图：

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.3 GRAPH 的编程窗口 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9719



参见

永久指令 (页 9674)
编程窗口的概述 (页 9712)
“前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图 (页 9714)
顺序视图 (页 9715)
单步视图 (页 9717)

17.3.6 报警视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)

报警视图的功能

在报警视图中，可执行以下任务：

• 启用报警显示

• 指定类别启用条件

• 选择显示类别

• 选择互锁的类别和子类别

• 选择监控条件的类别和子类别

• 选择 GRAPH 警告的类别和子类别

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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报警视图的结构

下图显示了 GRAPH 函数块的报警视图。

编号 说明 更多信息

1 这些类别可用于将故障分为不同的

优先级，如故障、警告等。 
有关类别的更多信息，请参见“类别 
(页 10262)”

2 通过该类别启用条件，可为 
ProDiag 函数块及其包含的各个类

别定义一个启用条件（全局布尔型

变量），并使用该启用条件激活或

禁用该类别的监控。

有关启用条件的更多信息，请参见“使

用类别启用条件 (页 10257)”

3 通过“显示类别”，可定义 HMI 设
备上显示的监控。

有关显示类别的更多信息，请参见“设

置显示类别 (页 10259)”
4 GRAPH 监控的报警文本结构。

使用绿色箭头，可直接跳转到全局 
ProDiag 监控设置中，指定相应的

报警文本结构。

有关创建报警文本结构的更多信息，请

参见“GRAPH 监控报警的结构 
(页 10273)”。

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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编号 说明 更多信息

5 互锁可指定一个类别和两个子类

别。可从 多 8 个类别中选择所需

的类别。

更多信息，请参见：

“设定互锁条件 (页 9756)”

6 监控条件可指定一个类别和两个子

类别。可从 多 8 个类别中选择所

需的类别。

更多信息，请参见：

设定监控条件 (页 9757)

7 可指定由“T_WARN”指令输出的 
GRAPH 警告类别的一个类别和两个

子类别。可从 多 8 个类别中选择

所需的类别。

更多信息，请参见“使用步时间监视 
(页 9758)”。
 

参见

指定报警 (页 9779)
编程窗口的概述 (页 9712)
“前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图 (页 9714)
顺序视图 (页 9715)
单步视图 (页 9717)
“后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图 (页 9719)
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17.4 在 GRAPH 中使用收藏夹 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.4.1 向收藏夹添加 GRAPH 元素  (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• GRAPH 函数块在下列某个视图中打开：

– 前固定指令

– 顺序视图

– 单步视图

– 后固定指令

• 已为“指令”(Instructions) 任务卡设置了多窗格模式，或者在 GRAPH 编程窗口中也显示有

“收藏夹”(Favorites)。

步骤

要将指令添加到“收藏夹”(Favorites)，请按以下步骤操作：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

2. 将“基本指令”(Basic instructions) 窗格 大化。

3. 将“基本指令”(Basic instructions) 窗格导航到要添加到“收藏夹”(Favorites) 的指令。

4. 将指令拖到“收藏夹”(Favorites) 窗格或 GRAPH 编程窗口中的“收藏夹”(Favorites) 区域。

说明

要在编程窗口中显示“收藏夹”(Favorites)，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示

收藏夹”(Display favorites in the editor) 按钮。

参见

使用收藏夹插入 GRAPH 元素 (页 9724)
从收藏夹中删除 GRAPH 元素  (页 9725)

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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17.4.2 使用收藏夹插入 GRAPH 元素 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• GRAPH 函数块在下列某个视图中打开：

– 前固定指令

– 顺序视图

– 单步视图

– 后固定指令

• 收藏夹可用。

步骤

要使用“收藏夹”(Favorites) 将指令插入程序，请按以下步骤操作：

1. 将所需的指令从“收藏夹”(Favorites) 拖到所需的位置。

或者：

1. 在要插入指令的程序中选择插入位置。

2. 在“收藏夹”(Favorites) 中，单击要插入的指令。

说明

要在编程窗口中显示“收藏夹”(Favorites)，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示

收藏夹”(Display favorites in the editor) 按钮。

参见

向收藏夹添加 GRAPH 元素  (页 9723)
从收藏夹中删除 GRAPH 元素  (页 9725)

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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17.4.3 从收藏夹中删除 GRAPH 元素  (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• GRAPH 函数块在下列某个视图中打开：

– 前固定指令

– 顺序视图

– 单步视图

– 后固定指令

• 收藏夹可用。

步骤

要从“收藏夹”(Favorites) 删除指令，请按以下步骤操作：

1. 右键单击“收藏夹”(Favorites) 区域中要删除的指令。

2. 在快捷菜单中，选择“删除指令”(Remove instruction) 命令。

说明

要在编程窗口中显示“收藏夹”(Favorites)，请单击程序编辑器工具栏中的“在编辑器中显示

收藏夹”(Display favorites in the editor) 按钮。

参见

向收藏夹添加 GRAPH 元素  (页 9723)
使用收藏夹插入 GRAPH 元素 (页 9724)

17.5 设定顺控程序的结构 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.5.1 插入顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
打开 GRAPH 函数块时，“顺序”(Sequences) 窗格在导航视图中默认展开。 新 GRAPH 函数

块已包含一个具有一个步和一个转换条件的顺控程序。 可以随时插入其它顺控程序。

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.5 设定顺控程序的结构 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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要求

GRAPH 函数块已经打开。

步骤

要插入新的顺控程序，请按以下步骤操作：

1. 在导航视图中，右键单击“顺序”(Sequences) 窗格的标题栏或已出现的顺控程序的标题栏。

2. 在快捷菜单中，选择“插入顺序”(Insert sequence) 命令。
顺控程序将插入在选定的顺控程序后面。 如果没选择任何顺控程序，则插入在第一个顺控程
序前面。

参见

有关顺控程序的基本知识 (页 9655)
顺控程序的元素 (页 9656)
重命名顺控程序 (页 9726)
为顺控程序添加注释 (页 9727)
在顺控程序中插入元素 (页 9728)
结束顺控程序 (页 9729)
删除顺控程序 (页 9730)
使用步和转换条件 (页 9731)
使用分支 (页 9741)
使用跳转 (页 9745)

17.5.2 重命名顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.5 设定顺控程序的结构 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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步骤

要重命名顺控程序，请按以下步骤操作：

1. 单击顺序视图中顺控程序的标题栏。
默认提供“<new sequence>”占位符。

2. 输入顺控程序的新名称。

参见

有关顺控程序的基本知识 (页 9655)
顺控程序的元素 (页 9656)
插入顺控程序 (页 9725)
为顺控程序添加注释 (页 9727)
在顺控程序中插入元素 (页 9728)
结束顺控程序 (页 9729)
删除顺控程序 (页 9730)
使用步和转换条件 (页 9731)
使用分支 (页 9741)
使用跳转 (页 9745)

17.5.3 为顺控程序添加注释 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

步骤

要为顺控程序输入注释，请按以下步骤操作：

1. 单击顺序视图中顺控程序的注释区域。
默认提供一个“Comment”占位符。

2. 输入顺控程序的注释。

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.5 设定顺控程序的结构 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

有关顺控程序的基本知识 (页 9655)
顺控程序的元素 (页 9656)
插入顺控程序 (页 9725)
重命名顺控程序 (页 9726)
在顺控程序中插入元素 (页 9728)
结束顺控程序 (页 9729)
删除顺控程序 (页 9730)
使用步和转换条件 (页 9731)
使用分支 (页 9741)
使用跳转 (页 9745)

17.5.4 在顺控程序中插入元素 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

顺控程序已在顺序视图中打开。

步骤

要在顺控程序中插入元素，请按以下步骤操作：

1. 右键单击顺控程序中想要插入新元素的位置。

2. 在快捷菜单的“插入元素”(Insert element) 子菜单中选择要插入的元素。 只有允许处于顺控
程序中选定位置的元素可供选择。

或者：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡的“基本指令”(Basic instructions) 窗格。

2. 打开“GRAPH 结构”(Graph structure) 文件夹。

3. 将要插入的元素拖到顺控程序中的所需位置。 请注意，并非所有元素都可以插入到顺控程序
中的所有位置。 顺控程序中允许插入的位置用一个绿色小方块指示。

参见

有关顺控程序的基本知识 (页 9655)
顺控程序的元素 (页 9656)

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.5 设定顺控程序的结构 (S7-300, S7-400, S7-1500)
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插入顺控程序 (页 9725)
重命名顺控程序 (页 9726)
为顺控程序添加注释 (页 9727)
结束顺控程序 (页 9729)
删除顺控程序 (页 9730)
使用步和转换条件 (页 9731)
使用分支 (页 9741)
使用跳转 (页 9745)

17.5.5 结束顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
每个顺控程序必须使用一个跳转结束，用于跳至同一顺控程序中的另一步，或者使用“顺序

结尾”(Sequence end) 元素结束，用于跳至另一个顺控程序。 跳至另一步会激活顺控程序的

循环处理。

要求

顺控程序已在顺序视图中打开。

步骤

要结束顺序，请按以下步骤操作：

1. 右键单击顺控程序结尾处的双箭头。

2. 在快捷菜单的“插入元素”(Insert element) 子菜单中选择“顺序结尾”(Sequence end) 元素。

或者：

1. 右键单击顺控程序结尾处的双箭头。

2. 在快捷菜单的“插入元素”(Insert element) 子菜单中选择“跳转”(Jump) 元素。
将打开一个包含 GRAPH 函数块所有可用步的概述。

3. 选择一个步作为跳转目标。 

参见

有关顺控程序的基本知识 (页 9655)
顺控程序的元素 (页 9656)
插入顺控程序 (页 9725)
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重命名顺控程序 (页 9726)
为顺控程序添加注释 (页 9727)
在顺控程序中插入元素 (页 9728)
删除顺控程序 (页 9730)
使用步和转换条件 (页 9731)
使用分支 (页 9741)
使用跳转 (页 9745)

17.5.6 删除顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以随时再次删除顺控程序。 但 GRAPH 函数块必须始终包含至少一个顺控程序。 请注意，

在删除顺控程序时，可能会导致跳转目标被删除。

步骤

要删除顺控程序，请按以下步骤操作：

1. 右键单击导航视图中顺控程序的标题栏。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

参见

有关顺控程序的基本知识 (页 9655)
顺控程序的元素 (页 9656)
插入顺控程序 (页 9725)
重命名顺控程序 (页 9726)
为顺控程序添加注释 (页 9727)
在顺控程序中插入元素 (页 9728)
结束顺控程序 (页 9729)
使用步和转换条件 (页 9731)
使用分支 (页 9741)
使用跳转 (页 9745)
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17.5.7 使用步和转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.5.7.1 插入步和转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在项目中插入新 GRAPH 函数块时，它已经包含一个带有一个步和一个转换条件的顺控程序。 
另外还可以将其它步和转换条件插入到顺控程序中。

插入步和转换条件时请注意下列规则：

• 步和转换条件必须始终交替出现。 也就是说不能在同一行插入两个步或两个转换条件。

• 因此只能在分支的结尾处或者缺少步或转换条件的位置处插入步和转换条件。

• 并行分支必须始终从一个步开始。

• 选择分支必须始终从一个转换条件开始。

• 可以将步和转换条件插入为对。 因为这种方法可确保步后面跟一个转换条件，因此可以

在顺控程序的任意位置处这样做。

要求

已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

插入一个步。

要插入步，请按以下步骤操作：

1. 右键单击顺控程序中允许插入步的位置。

2. 在快捷菜单中选择“插入元素 > 步”(Insert element > Step) 命令。

或者：

1. 将“步”(Step) 元素从“收藏夹”(Favorites) 或“指令”(Instructions) 任务卡拖到顺控程序中的
适当位置。

插入转换条件

要插入转换条件，请按以下步骤操作：

1. 右键单击顺控程序中允许插入转换条件的位置。

2. 在快捷菜单中选择“插入元素 > 转换条件”(Insert element > Transition) 命令。

或者：

1. 将“转换条件”(Transition) 元素从“收藏夹”(Favorites) 或“指令”(Instructions) 任务卡拖到顺
控程序中的适当位置。
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将步和转换条件插入为对

要将步和转换条件插入为对，请按以下步骤操作：

1. 右键单击顺控程序中想要插入步和转换条件的位置。

2. 在快捷菜单中选择“插入元素 > 步和转换条件”(Insert element > Step and transition) 命令。

或者：

1. 将“步和转换条件”(Step and transition) 元素从“收藏夹”(Favorites) 或“指令”(Instructions) 
任务卡拖到顺控程序中的适当位置。

参见

步和转换条件 (页 9660)
指定和取消初始步 (页 9732)
对步和转换条件重新编号 (页 9734)
重命名步和转换条件 (页 9736)
为步添加注释 (页 9737)
复制和插入步与转换条件 (页 9737)
跳过步 (页 9738)
删除步和转换条件 (页 9739)

17.5.7.2 指定和取消初始步 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在项目中插入新 GRAPH 函数块时，它已经包含一个带有一个步和一个转换条件的顺控程序。 
默认情况下，此步被指定为初始步。 这意味着顺控程序将从这一步开始处理。 可以随时定

义其它步作为初始步。 在并行分支中，还允许有多个初始步。 但初始步 多只能有 250 个。

可以通过取消初始步，随后将其改为普通步。

要求

已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

指定初始步

要指定初始步，请按以下步骤操作：

1. 右键单击指定为初始步的步。

2. 在快捷菜单中，选中“初始步”(Initial step) 复选框。
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取消初始步

要取消初始步并重新将其用作普通步，请按以下步骤操作：

1. 右键单击指定为初始步的步。

2. 在快捷菜单中，取消选中“初始步”(Initial step) 复选框。

参见

步和转换条件 (页 9660)
插入步和转换条件 (页 9731)
对步和转换条件重新编号 (页 9734)
重命名步和转换条件 (页 9736)
为步添加注释 (页 9737)
复制和插入步与转换条件 (页 9737)
跳过步 (页 9738)
删除步和转换条件 (页 9739)
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17.5.7.3 对步和转换条件重新编号 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在顺控程序中插入步和转换条件时，会分配下一个可用编号。 可以随后更改此编号。 可以

使用以下两个选项：

• 为要重新编号的步和转换条件手动分配新编号。 请注意，不能多次分配同一个编号。

• 执行程序支持的重新编号。此方法允许自动对分支、顺控程序或块的所有步和转换条件

重新编号。 使用该方法时，请注意以下差异：

– 在分支中重新编号： 
在分支中，从所选步或转换条件开始的所有步或转换条件都会重新编号。 重新编号在

新分支的开始处结束。

– 在顺控程序中重新编号： 
在顺控程序中，对所有步或转换条件重新编号。 将为顺控程序的第一步或第一个转换

条件分配输入的起始编号。 请注意，如果有可能导致编号重复，其它顺控程序中的步

可能也会重新编号。  
– 在块中重新编号： 

在 GRAPH 块中，对所有步或转换条件重新编号。 将为块的第一个顺控程序中的第一

步或第一个转换条件分配输入的起始编号。 
还可以只对步或转换条件重新编号。 

说明

但是请注意，此选项对于已选择了“创建 小化 DB”(Create minimized DB) 属性的 GRAPH 
函数块不可用。

要求

已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

对步和转换条件手动重新编号

要对步或转换条件手动重新编号，请按以下步骤操作：

1. 选择要更改其编号的步。

2. 单击步的编号。

3. 输入新编号。

对分支中的步和转换条件执行程序支持的重新编号

要对分支中的步或转换条件执行程序支持的重新编号，请按以下步骤操作：

1. 右键单击分支中要开始重新编号的步或转换条件。

2. 在快捷菜单中，选择“重新编号”(Renumber) 命令。
将打开“重新编号”(Renumber) 对话框。
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3. 如果要对步进行重新编号，则选择“步”(Steps) 复选框并输入要分配给所选步的编号。

4. 如果要对转换条件进行重新编号，则选择“转换条件”(Transitions) 复选框并输入要分配给所
选步后的转换条件的编号。

5. 在“重新编号范围”(Renumber in) 区域中选择“分支”(Branch) 选项按钮。

6. 单击“确定”(OK) 进行确认。

对顺控程序中的步和转换条件执行程序支持的重新编号

要对顺控程序中的步或转换条件执行程序支持的重新编号，请按以下步骤操作：

1. 右键单击顺控程序中要进行重新编号的步或转换条件。

2. 在快捷菜单中，选择“重新编号”(Renumber) 命令。
将打开“重新编号”(Renumber) 对话框。

3. 如果要对步进行重新编号，则选择“步”(Steps) 复选框并输入要分配给顺控程序的第一步的编
号。

4. 如果要对转换条件进行重新编号，则选择“转换条件”(Transitions) 复选框并输入要分配给顺
控程序的第一个转换条件的编号。

5. 在“重新编号范围”(Renumber in) 区域中选择“顺序”(Sequence) 选项按钮。

6. 单击“确定”(OK) 进行确认。

对 GRAPH 函数块中的步和转换条件执行程序支持的重新编号

要对 GRAPH 函数块中的步或转换条件执行程序支持的重新编号，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 GRAPH 函数块中要进行重新编号的步或转换条件。

2. 在快捷菜单中，选择“重新编号”(Renumber) 命令。
将打开“重新编号”(Renumber) 对话框。

3. 如果要对步进行重新编号，则选择“步”(Steps) 复选框并输入要分配给 GRAPH 函数块的第一
步的编号。

4. 如果要对转换条件进行重新编号，则选择“转换条件”(Transitions) 复选框并输入要分配给 
GRAPH 函数块的第一个转换条件的编号。

5. 在“重新编号范围”(Renumber in) 区域中选择“块”(Block) 选项按钮。

6. 单击“确定”(OK) 进行确认。

参见

步和转换条件 (页 9660)
插入步和转换条件 (页 9731)
指定和取消初始步 (页 9732)
重命名步和转换条件 (页 9736)
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为步添加注释 (页 9737)
复制和插入步与转换条件 (页 9737)
跳过步 (页 9738)
删除步和转换条件 (页 9739)

17.5.7.4 重命名步和转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
将步和转换条件插入到顺控程序时，刚开始会命名为“Step<StepNumber>”和
“Trans<StepNumber>”。 为使程序更容易理解，可以更改这些名称。 请注意，不能多次分配

同一个名称。

要求

已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

重命名步

要重命名步，请按以下步骤操作：

1. 选择要更改其名称的步。

2. 单击步名称。

3. 输入新名称。

重命名转换条件

要重命名转换条件，请按以下步骤操作：

1. 双击要更改的转换条件名称。

2. 输入新名称。

参见

步和转换条件 (页 9660)
插入步和转换条件 (页 9731)
指定和取消初始步 (页 9732)
对步和转换条件重新编号 (页 9734)
为步添加注释 (页 9737)
复制和插入步与转换条件 (页 9737)
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跳过步 (页 9738)
删除步和转换条件 (页 9739)

17.5.7.5 为步添加注释 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以选择为步添加注释。 例如，可以使用注释指出步的用途或引用特定的详细信息。

要求

单步视图中已打开一个步。

步骤

要为步添加注释，请按以下步骤操作：

1. 在注释区域中单击“注释”(Comment)。
“注释”(Comment) 文本将会删除，并出现一个插入点。

2. 输入注释。

参见

步和转换条件 (页 9660)
插入步和转换条件 (页 9731)
指定和取消初始步 (页 9732)
对步和转换条件重新编号 (页 9734)
重命名步和转换条件 (页 9736)
复制和插入步与转换条件 (页 9737)
跳过步 (页 9738)
删除步和转换条件 (页 9739)

17.5.7.6 复制和插入步与转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以复制步和转换条件并将其插入到同一个或另一个顺控程序。 这样就可以在执行其任务

与现有步类似的新步时减少所需的编程工作。 请注意下列特别事项：

• 复制步和转换条件时，必须同时保持步和转换条件的交替顺序。 因此，如果插入后导致

一行中有两个步或两个转换，则会插入占位符（“Missing Step”、“Missing Transition”）。

• 为防止名称和编号重复，也会对插入的元素进行重命名和重新编号。
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要求

已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

复制步和转换条件

要复制步或转换条件，请按以下步骤操作：

1. 要复制步，请右键单击要复制的步。 要复制转换条件，请右键单击要复制的转换条件。

2. 在快捷菜单中选择“复制”(Copy) 命令。

插入步和转换条件

要插入步或转换条件，请按以下步骤操作：

1. 右键单击顺控程序中想要插入步或转换条件的位置。

2. 在快捷菜单中，选择“插入”(Insert) 命令。

3. 如有必要，可以用有效元素替换占位符。

参见

步和转换条件 (页 9660)
插入步和转换条件 (页 9731)
指定和取消初始步 (页 9732)
对步和转换条件重新编号 (页 9734)
重命名步和转换条件 (页 9736)
为步添加注释 (页 9737)
跳过步 (页 9738)
删除步和转换条件 (页 9739)

17.5.7.7 跳过步 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以选择不执行前导转换条件与后续转换条件同时有效的步。 但对于 S7-300/400 系列的 
CPU，此选项无法与“创建 小化 DB”(Create minimized DB) 选项结合使用。
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步骤

要忽略前导转换条件与后续转换条件同时有效的步，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“PLC 编程 > GRAPH”(PLC programming > GRAPH) 组。

3. 在“顺序属性”(Sequence properties) 下选择“跳过步”(Skip steps) 选项。

参见

步和转换条件 (页 9660)
插入步和转换条件 (页 9731)
指定和取消初始步 (页 9732)
对步和转换条件重新编号 (页 9734)
重命名步和转换条件 (页 9736)
为步添加注释 (页 9737)
复制和插入步与转换条件 (页 9737)
删除步和转换条件 (页 9739)

17.5.7.8 删除步和转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以再次从顺控程序中删除步和转换条件。 请注意下列特别事项：

• 删除步和转换条件时，必须同时保持步和转换条件的交替顺序。 因此，如果删除后导致

一行中有两个步或两个转换，则会插入占位符（“Missing Step”、“Missing Transition”）。

• 无法删除顺控程序的所有步，因为它必须始终至少包含一个步。

要求

已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

步骤

要删除步或转换条件，请按以下步骤操作：

1. 要删除步，请右键单击要删除的步。 要删除转换条件，请右键单击要删除的转换条件。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

3. 如有必要，可以用有效元素替换占位符。
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参见

步和转换条件 (页 9660)
插入步和转换条件 (页 9731)
指定和取消初始步 (页 9732)
对步和转换条件重新编号 (页 9734)
重命名步和转换条件 (页 9736)
为步添加注释 (页 9737)
复制和插入步与转换条件 (页 9737)
跳过步 (页 9738)

17.5.7.9 显示和编辑步与转换条件名称的翻译文本 (S7-1500)
如果项目语言的设定选项中已激活所有项目语言且这些项目语言的翻译文本均存在，则可按

这些项目语言显示所有步和转换条件的名称。有关激活项目语言的更多信息，请参见

“AUTOHOTSPOT”。
如果在程序编辑器中直接更改步或转换条件的名称，而在“文本”(Texts) 选项卡中未对名称

进行然后更改，则该名称将按所有的项目语言进行自动调整。使用语言无关的步和转换条件

名称时，优势彰显。

说明

在“文本”(Texts) 选项卡中更改名称

如果在“文本”(Texts) 选项卡中更改步或转换条件名称，则相应修改不会显示在程序编辑器

中。程序编辑器中下显示的步名称和转换条件名称不会自动转换。这些名称对应 GRAPH 块
“Static”部分中相应块接口元素的名称，这些块接口元素的名称不能更改。 

变更后的步名称和转换条件名称将显示在消息文本和各种视图中。而程序编辑器中默认的步

名称和转换条件名称将保持不变。

要求

在版本 V5.0 的 GRAPH FB 中至少创建了一步和一个转换条件，且该 GRAPH FB 已打开。
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操作步骤

要将某一步的名称显示为所有项目语言，请按下列步骤操作：

1. 选择待显示其译文的指定步或转换条件所在的行。
如果要同时显示多个步或转换条件的名称翻译，则需选择相应的步和转换条件。
如果要同时显示所有步或转换条件的名称翻译，则需在顺控器之外单击该 GRAPH FB。

2. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。

3. 打开“文本”(Texts) 选项卡。
如果步和转换条件的名称仅显示为当前的用户界面语言，则说明未选择任何项目语言，或没
有可用的译文。此时，可直接在“文本”(Texts) 选项卡中的表格内输入译文，也可以在全局“项
目文本”(Project texts) 表格中输入相应项目语言的译文。该表格位于项目树下的“语言和资源 > 
项目文本”(Languages & Resources > Project texts) 中。

有关文本翻译的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

结果

所选步和转换条件的名称将显示为指定的项目语言，且在下一级的“文本”(Texts) 选项卡中

显示这些名称的译文（如果有）。

17.5.8 使用分支 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.5.8.1 创建选择分支 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

顺控程序已在顺序视图中打开。

步骤

要创建选择分支，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要在其后插入选择分支的步。

2. 在快捷菜单的“插入元素”(Insert element) 子菜单中选择“打开选择分支”(Open alternative 
branch) 命令。
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或者：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡的“基本指令”(Basic instructions) 窗格。

2. 打开“GRAPH 结构”(Graph structure) 文件夹。

3. 将“选择分支”(Alternative branch) 元素拖到顺控程序中的所需位置。 允许插入的位置用一个
绿色小方块指示。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
创建并行分支 (页 9742)
关闭分支 (页 9743)
删除分支 (页 9744)

17.5.8.2 创建并行分支 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

顺控程序已在顺序视图中打开。

步骤

要创建并行分支，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要在其后插入并行分支的转换条件。

2. 在快捷菜单的“插入元素”(Insert element) 子菜单中选择“打开并行分支”(Open simultaneous 
branch) 命令。

或者：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡的“基本指令”(Basic instructions) 窗格。

2. 打开“GRAPH 结构”(Graph structure) 文件夹。

3. 将“并行分支”(Simultaneous branch) 元素拖到顺控程序中的所需位置。 允许插入的位置用
一个绿色小方块指示。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
创建选择分支 (页 9741)
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关闭分支 (页 9743)
删除分支 (页 9744)

17.5.8.3 关闭分支 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以通过以下方式关闭并行分支和选择分支：

• 将分支加入其父分支。

• 使用顺序结尾关闭分支。

• 使用跳转关闭分支。

但在并行分支中，只能在转换条件后插入顺序结尾或跳转。

要求

存在选择分支或并行分支。

将分支加入其父分支

要将打开的分支加入其父分支，请按以下步骤操作：

1. 选择分支结尾处的双箭头。

2. 按住鼠标左键。
移动光标时即会显示一条虚线。 

3. 将虚线拖至程序段中的合适位置。 允许插入的位置用一个绿色小方块指示。

4. 松开鼠标左键。

使用顺序结尾关闭分支

要使用顺序结尾关闭分支，请按以下步骤操作：

1. 如有必要，请在并行分支的分支结尾处插入转换条件。

2. 右键单击分支结尾处的双箭头。

3. 在快捷菜单的“插入元素”(Insert element) 子菜单中选择“顺序结尾”(Sequence end) 元素。

使用跳转关闭分支

要使用跳转关闭分支，请按以下步骤操作：

1. 如有必要，请在并行分支的分支结尾处插入转换条件。

2. 右键单击分支结尾处的双箭头。
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3. 在快捷菜单的“插入元素”(Insert element) 子菜单中选择“跳转”(Jump) 元素。
将打开一个包含 GRAPH 函数块所有可用步的概述。

4. 选择一个步作为跳转目标。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
创建选择分支 (页 9741)
创建并行分支 (页 9742)
删除分支 (页 9744)

17.5.8.4 删除分支 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

存在选择分支或并行分支。

步骤

要删除分支，请按以下步骤操作：

1. 选择要删除的分支。

2. 右键单击所选分支。

3. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
创建选择分支 (页 9741)
创建并行分支 (页 9742)
关闭分支 (页 9743)
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17.5.9 使用跳转 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.5.9.1 插入跳转 (S7-300, S7-400, S7-1500)
只能在顺控程序或分支结尾处插入跳转。 为此，在并行分支中， 后一个元素必须是转换

条件。

要求

顺控程序已在顺序视图中打开。

步骤

要在顺控程序或分支中插入跳转，请按以下步骤操作：

1. 如有必要，请在并行分支的分支结尾处插入转换条件。

2. 右键单击顺控程序或分支结尾处的双箭头。

3. 在快捷菜单的“插入元素”(Insert element) 子菜单中选择“跳转”(Jump) 元素。
将打开一个包含 GRAPH 函数块所有可用步的概述。

4. 选择一个步作为跳转目标。

结果

跳转已插入。 跳转和跳转目标在顺控程序中用箭头表示，从而可以为跳转目标指示返回转

换条件，为返回指示目标步。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
更改跳转目标 (页 9745)
浏览至跳转目标 (页 9746)
删除跳转 (页 9747)

17.5.9.2 更改跳转目标 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以随后更改跳转目标。
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要求

• 已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

• 有一个跳转可用。

步骤

要随后更改跳转目标，请按以下步骤操作：

1. 双击当前跳转目标的步号。
将打开一个包含 GRAPH 函数块所有可用步的概述。

2. 选择一个步作为新跳转目标。 

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
插入跳转 (页 9745)
浏览至跳转目标 (页 9746)
删除跳转 (页 9747)

17.5.9.3 浏览至跳转目标 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以从跳转导航至指定为跳转目标的步。

要求

• 已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

• 有一个跳转可用。

步骤

要从跳转导航至指定为跳转目标的步，请按以下步骤操作：

1. 右键单击跳转。

2. 在快捷菜单中选择“转到 > 跳转目标”(Go to > Jump destination) 命令。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
插入跳转 (页 9745)
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更改跳转目标 (页 9745)
删除跳转 (页 9747)

17.5.9.4 删除跳转 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• 已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

• 有一个跳转可用。

步骤

要删除跳转，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要删除的跳转。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

参见

顺控程序的元素 (页 9656)
插入跳转 (页 9745)
更改跳转目标 (页 9745)
浏览至跳转目标 (页 9746)

17.6 设定动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.6.1 插入动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以指定将在处理步时实现的动作。 要为动作添加注释或修改块调用，可以启用多行输入。 
默认设置是单行输入。 可以在单步视图或顺序视图中插入动作。

要更好地概述设定的动作，可以显示事件和标识符的说明。 
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在动作中，可以向一个操作数赋予另一个操作数、数学表达式或指令结果的值。 该操作的

语法如下所示：

• 赋予操作数的值： A:=B
• 赋予数学表达式的值： A:=B<Operator>C

可以使用以下运算符： +（加）、-（减）、*（乘）、/（除）、%（求模）、AND
（“与”运算）、OR（“或”运算）、XOR（“异或”运算）

• 赋予指令结果的值： A:=<Instruction>(B)
可以在“指令”(Instructions) 任务卡中找到可用指令。

请注意，操作数的数据类型必须互相兼容。

在单步视图中插入动作

要在单步视图中插入动作，请按以下步骤操作：

1. 打开单步视图。

2. 如果动作被折叠，则单击“动作”(Actions) 前面的小箭头。
右箭头将变成向下箭头，并且显示包含动作的表。

3. 如果要启用多行输入，请右键单击新动作所在的行，并从快捷菜单中选择“允许多行模
式”(Allow multi-line mode) 命令。

4. 如果要将新动作与互锁条件链接在一起，则单击“互锁条件”(Interlock) 列的单元格并从下拉
列表中选择“-(C)- - 互锁条件”(-(C)- - Interlock) 条目。

5. 如果要将新动作与事件链接在一起，则单击“事件”(Event) 列的单元格并从下拉列表中选择
适当的事件。 

6. 单击“标识符”(Identifier) 列的单元格并从下拉列表中选择新动作的标识符。 
7. 在“动作”(Action) 列中，指定要执行的动作。可通过以下几种方式：

– 可以使用要用于动作的操作数或值来替换占位符。 还可以使用拖放操作或通过自动填

充，插入这些操作数或值。

– 可以使用“指令”(Instructions) 任务卡中的指令。 为此，可以将其从任务卡拖放到“动

作”(Action) 列。 
– 可以将块从项目树拖放到“动作”(Action) 列以调用这些块。

说明

当调用与数据类型相关的指令时，必须指定数据类型。 可以手动输入数据类型，也可以

通过单击现有数据类型下面显示的绿色小矩形，从下拉列表中选择数据类型。
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在顺序视图中插入动作

要在顺序视图中插入动作，请按以下步骤操作：

1. 打开顺序视图。

2. 展开要插入动作的步。 为此，请单击该步右上角的按钮，或者选择该步并按 <Enter> 键。 
3. 如果要启用多行输入，请右键单击新动作所在的行，并从快捷菜单中选择“允许多行模

式”(Allow multi-line mode) 命令。

4. 如果要将新动作与互锁条件链接在一起，则单击“互锁条件”(Interlock) 列的单元格并从下拉
列表中选择“-(C)- - 互锁条件”(-(C)- - Interlock) 条目。

5. 如果要将新动作与事件链接在一起，则单击“事件”(Event) 列的单元格并从下拉列表中选择
适当的事件。 

6. 单击“标识符”(Identifier) 列的单元格并从下拉列表中选择新动作的标识符。 
7. 在“动作”(Action) 列中，指定要执行的动作。可通过以下几种方式：

– 可以使用要用于动作的操作数或值来替换占位符。 还可以使用拖放操作或通过自动填

充，插入这些操作数或值。

– 可以使用“指令”(Instructions) 任务卡中的指令。 为此，可以将其从任务卡拖放到“动

作”(Action) 列。 
– 可以将块从项目树拖放到“动作”(Action) 列以调用这些块。

说明

当调用与数据类型相关的指令时，必须指定数据类型。 可以手动输入数据类型，也可以

通过单击现有数据类型下面显示的绿色小矩形，从下拉列表中选择数据类型。

显示事件说明

要显示事件的说明，请按下列步骤操作：

1. 右键单击动作表。

2. 在快捷菜单中，选择“显示事件说明”(Show event descriptions) 命令。

显示标识符说明

要显示标识符的说明，请按下列步骤操作：

1. 右键单击动作表。

2. 在快捷菜单中，选择“显示标识符说明”(Show qualifier descriptions) 命令。

参见

更改动作 (页 9752)
复制、剪切和插入动作 (页 9753)
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移动动作 (页 9754)
删除动作 (页 9755)
动作 (页 9663)

17.6.2 定义 GRAPH 指令的数据类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.6.2.1 GRAPH 指令数据类型的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以通过以下两种机制来使用 GRAPH 指令：

• 作为块调用

对于作为块调用插入程序的指令，可以通过下拉列表选择数据类型。

• 作为 GRAPH 内部函数 
直接将 GRAPH 内部函数分配给变量。 操作数必须具有支持该函数的数据类型。 下表提

供了 GRAPH 内部函数允许的数据类型概览。

GRAPH 内部函数

下表显示了 GRAPH 内部函数及其数据类型：

函数 S7-300/400 S7-1500
BCD_TO_INT WORD WORD
BCD_TO_DINT DWORD DWORD
INT_TO_BCD INT INT
DINT_TO_BCD DINT DINT
INT_TO_DINT INT INT
DINT_TO_REAL DINT DINT
ROUND REAL REAL、LREAL
TRUNC REAL REAL、LREAL
CEIL REAL REAL、LREAL
FLOOR REAL REAL、LREAL
NEG INT、DINT、REAL SINT、INT、DINT、REAL、LINT、

LREAL
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函数 S7-300/400 S7-1500
ABS REAL SINT、INT、DINT、LINT、REAL、

LREAL
SQR REAL REAL、LREAL
SQRT REAL REAL、LREAL
LN REAL REAL、LREAL
EXP REAL REAL、LREAL
SIN REAL REAL、LREAL
COS REAL REAL、LREAL
TAN REAL REAL、LREAL
ASIN REAL REAL、LREAL
ACOS REAL REAL、LREAL
ATAN REAL REAL、LREAL
NOT WORD、DWORD USINT、UINT、UDINT、ULINT、

SINT、INT、DINT、LINT、BYTE、
WORD、DWORD、LWORD

RLDA DWORD -
RRDA DWORD -
SWAP WORD、DWORD WORD、DWORD、LWORD
AND BYTE、WORD、DWORD BYTE、WORD、DWORD、LWORD
OR BYTE、WORD、DWORD BYTE、WORD、DWORD、LWORD
XOR BYTE、WORD、DWORD BYTE、WORD、DWORD、LWORD
SHL WORD、DWORD BYTE、USINT、SINT、WORD、

UINT、INT、DWORD、UDINT、
DINT、LWORD、ULINT、LINT

SHR WORD、DWORD BYTE、WORD、DWORD、
USINT、UINT、UDINT、SINT、
INT、DINT、LWORD、ULINT、
LINT

ROL DWORD BYTE、WORD、DWORD、LWORD
ROR DWORD BYTE、WORD、DWORD、LWORD
MOD DINT USINT、UINT、UDINT、SINT、

INT、DINT、ULINT、LINT
-: 函数不可用
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17.6.2.2 更改 GRAPH 指令的数据类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)
通过块调用插入程序的 GRAPH 指令在插入时具有预设数据类型。 必要时，可以更改该数据

类型。 可以更改的数据类型由数据类型第一个字母下面的绿色三角形指示。 可以更改 GRAPH 
内部函数的操作数。 

更改已调用指令的数据类型

要更改已调用指令的数据类型，请按以下步骤操作：

1. 单击指令的数据类型。
用于选择数据类型的下拉列表打开。

2. 单击要使用的数据类型。 

更改 GRAPH 内部指令的数据类型

要更改 GRAPH 内部函数的数据类型，请按以下步骤操作： 
1. 将值或变量作为操作数输入。 遵守允许的操作数值范围。

或者：

1. 按住鼠标右键，将具有允许的数据类型的变量拖动到操作数上方。

2. 等到当前操作数出现绿边。

3. 释放鼠标按键。

17.6.3 更改动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以对动作进行以下更改：

• 将动作与互锁条件链接或者取消与互锁条件的链接

• 将动作与事件链接或者取消与事件的链接。

• 更改动作标识符

• 更改动作，例如替换操作数或使用其它指令

请注意，某些动作标识符要求使用事件，并且不能对这些标识符取消与事件的链接。

要求

已在单步视图中打开 GRAPH 函数块。
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步骤

要更改动作，请按以下步骤操作：

1. 如果要将动作与互锁条件链接在一起，则单击“互锁条件”(Interlock) 列的单元格并从下拉列
表中选择“-(C)- - 互锁条件”(-(C)- - Interlock) 条目。

2. 如果要取消与互锁条件的链接，则单击“互锁条件”(Interlock) 列的单元格并从下拉列表中选择
“无条件”(No condition) 条目。

3. 如果要将动作与事件链接在一起或更改链接的事件，则单击“事件”(Event) 列的单元格并从
下拉列表中选择适当的事件。

4. 如果要取消与事件的链接，则单击“事件”(Event) 列的单元格并从下拉列表中选择“无事
件”(No Event) 条目。 如果动作标识符要求使用事件，单元格的背景将变为红色并且显示“<???
>”。 这时必须再次分配事件或选择另一个动作标识符。

5. 如果要更改动作标识符，则单击“标识符”(Qualifier) 列的单元格并从下拉列表中选择新的动
作标识符。

6. 如果要更改动作，则单击“动作”(Action) 列中的动作并进行以下某项更改：

– 更改动作的操作数。

– 要更改操作数的数据类型，请单击绿色的小矩形并从下拉列表中选择新的数据类型。

– 要使用其它指令，请删除现有动作并将其它指令从“指令”(Instructions) 任务卡拖到

“动作”(Action) 列中。 输入操作数。

– 要调用其它块，请删除现有动作并将一个块从项目树拖到“动作”(Action) 列中，以对

其进行调用。

参见

插入动作 (页 9747)
复制、剪切和插入动作 (页 9753)
移动动作 (页 9754)
删除动作 (页 9755)
动作 (页 9663)

17.6.4 复制、剪切和插入动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

已在单步视图中打开 GRAPH 函数块。
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复制动作

要复制动作，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要复制的动作的第一个单元格。

2. 在快捷菜单中选择“复制”(Copy) 命令。

剪切动作

要剪切动作，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要剪切的动作的第一个单元格。

2. 在快捷菜单中选择“剪切”(Cut) 命令。

从剪贴板中粘贴动作

要从剪贴板插入指令，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要插入动作的位置。

2. 在快捷菜单中，选择“插入”(Insert) 命令。

参见

插入动作 (页 9747)
更改动作 (页 9752)
移动动作 (页 9754)
删除动作 (页 9755)
动作 (页 9663)

17.6.5 移动动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以移动动作表中的动作。

要求

已在单步视图中打开 GRAPH 函数块。
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步骤

要在动作表中移动动作，请按以下步骤操作：

1. 单击要移动的动作的第一个单元格，并按住鼠标。
这样会选中动作。

2. 将动作拖到所需的位置。

参见

插入动作 (页 9747)
更改动作 (页 9752)
复制、剪切和插入动作 (页 9753)
删除动作 (页 9755)
动作 (页 9663)

17.6.6 删除动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

已在单步视图中打开 GRAPH 函数块。

步骤

要删除动作，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要删除的动作的第一个单元格。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

参见

插入动作 (页 9747)
更改动作 (页 9752)
复制、剪切和插入动作 (页 9753)
移动动作 (页 9754)
动作 (页 9663)
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17.7 设定条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.7.1 设定互锁条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在 多与 32 个操作数互连的互锁条件程序段中，可以使用 多 32 条指令。 在 LAD 中，指

令可以插入到梯级和电源线中。

要求

已在单步视图中打开 GRAPH 函数块。

步骤

要设定互锁条件，请按以下步骤操作：

1. 通过单击“互锁条件 -(c)-”(Interlock -(c)-) 前面的小箭头打开互锁条件程序段。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

3. 浏览至要插入的指令。

4. 将该指令拖到程序段中的所需位置。 
5. 在动作表的“互锁条件”(Interlock) 列中，单击要与互锁条件链接的动作的单元格，并从下拉

列表中选择“-(C)- - 互锁条件”(-(C)- - Interlock) 条目。

或者：

1. 通过单击“互锁条件 -(c)-”(Interlock -(c)-) 前面的小箭头打开互锁条件程序段。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

3. 在“基本指令”(Basic instructions) 窗格中，浏览至“LAD/FBD > 常规 > 空功能框”(LAD/FBD > 
General > Empty box)。

4. 将“空功能框”(Empty box) 元素拖到程序段中的所需位置。

5. 单击“??”。
将打开一个文本框。

6. 可以单击自动填充按钮，也可以使用快捷键 <Ctrl+l>。
将打开自动填充功能。 它仅包含特定环境允许的元素。

7. 从下拉列表中选择所需的元素。

8. 在动作表的“互锁条件”(Interlock) 列中，单击要与互锁条件链接的动作的单元格，并从下拉
列表中选择“-(C)- - 互锁条件”(-(C)- - Interlock) 条目。

参见

条件 (页 9675)
插入监控条件 (页 9757)
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设定转换条件 (页 9763)
编写永久指令 (页 9764)
显示或隐藏变量信息 (页 9772)
在程序段中指定编程语言 (页 9707)

17.7.2 设定监控条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.7.2.1 插入监控条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在 多与 32 个操作数互连的监控条件程序段中，可以使用 多 32 条指令。在 LAD 中，指

令可以插入到梯级和电源线中。

说明

可以对 S7-1500 系列的 CPU 进行步时间监视编程。为此，可以使用“超出步 长激活时

间”(CMP>T_MAX) 和“超出警告时间”(CMP>T_WARN) 这两个指令和警告线圈 (-(w)-)。用户

可手动指定这两个指令的比较值，也可以在学习模式下由系统确定。

要求

已在单步视图中打开 GRAPH 函数块。

操作步骤

要设定监控条件，请按以下步骤操作：

1. 通过单击“监控条件 -(v)-”(Supervision -(v)-) 前面的小箭头打开监控条件程序段。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

3. 浏览至要插入的指令。

4. 将该指令拖到程序段中的所需位置。 
或者：

1. 通过单击“监控条件 -(v)-”(Supervision -(v)-) 前面的小箭头打开监控条件程序段。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

3. 在“基本指令”(Basic instructions) 窗格中，浏览至“LAD/FBD > 常规 > 空功能框”(LAD/FBD > 
General > Empty box)。

4. 将“空功能框”(Empty box) 元素拖到程序段中的所需位置。

5. 单击“??”。
将打开一个文本框。
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6. 可以单击自动填充按钮，也可以使用快捷键 <Ctrl+l>。
将打开自动填充功能。它仅包含特定环境允许的元素。

7. 从下拉列表中选择所需的元素。

参见

条件 (页 9675)
设定互锁条件 (页 9756)
设定转换条件 (页 9763)
编写永久指令 (页 9764)
显示或隐藏变量信息 (页 9772)
在程序段中指定编程语言 (页 9707)

17.7.2.2 使用步时间监视 (S7-1500)

步时间监视的基本知识 (S7-1500)

简介

利用监控条件，可以监视步激活时间，也就是在步激活后经过的时间。为此，可以指定 长

时间“T_MAX”并使用它作为一个比较值。可以使用“超出步 长激活时间”(Greater than 
maximum step activation time) 指令 (CMP>T_MAX) 进行比较。如果超出步 长激活时间，

则会触发监控错误，如果启用了报警功能，则会输出监控条件报警。要在发生监控错误前收

到报警，可以指定报警时间“T_WARN”并再次使用监控条件对其进行监视。为此，可以使用

“超出警告时间”(Greater than warning time) (CMP>T_WARN) 指令和警告线圈。

起初，在“PLC 编程 > GRAPH > 时间监视默认值”(PLC programming > GRAPH > Default for 
time monitoring) 的设置中指定的值将用于“T_MAX”和“T_WARN”。用户可以选择以下方法来

更改“T_MAX”和“T_WARN”时间：

• 使用“定义时间”(Define time) 对话框手动更改 (页 9760)
• 使用接口的学习模式 (页 9761)
• 在测试时使用学习模式 (页 10073)
如果使用学习模式，将在程序运行时测量步的激活时间。学习模式的运行时间越长，得出的

激活时间越精确。“T_MAX”和“T_WARN”时间取决于测量所得时间的总和以及用户可设置的

附加阈值。 
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如果在测试时使用学习模式确定时间，必要时可复位学习时间。这样会将“T_MAX”和
“T_WARN”恢复为其在背景数据块中的默认值。 

说明

对于版本低于 2.0 的 GRAPH 块，可用于确定“T_MAX”和“T_WARN”值的学习模式不可用。可在

“常规 > 块”(General > Block) 下更改 GRAPH 块属性中的版本。

参见

步时间监视编程 (页 9759)
CMP>T_MAX：超出 大步激活时间  (页 2548)
CMP>T_WARN：超出警告时间 (页 2550)
CMP>T_MAX：超出 大步激活时间  (页 2562)
CMP>T_WARN：超出警告时间 (页 2564)

步时间监视编程 (S7-1500)

要求

• 为 GRAPH 函数块启用报警视图。

另请参见：启用和禁用报警视图 (页 9779)
• 为 GRAPH 函数块定义报警文本。

另请参见：编辑报警 (页 9779)
• 在单步视图中打开 GRAPH 函数块。

步骤

要对包括监控条件和警告条件的步时间监视进行编程，请按以下步骤操作：

1. 通过单击“监控条件 -(V)-”(Supervision -(V)-) 前面的小箭头打开监控条件程序段。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

3. 在具有监控线圈“-(V)-”的梯级中插入指令“CMP>T_MAX”。
4. 在新的梯级中插入指令“CMP>T_WARN”。
5. 在新的梯级中插入指令“-(W)-”。
6. 手动为“T_MAX”和“T_WARN”指定时间，或者使用获知模式指定。
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结果

如果步激活时间超过为“T_WARN”指定的时间，则显示警告。 如果它还超过了“T_MAX”的时

间，则输出监控条件报警。 

参见

步时间监视的基本知识 (页 9758)
手动指定 T_MAX 和 T_WARN 时间 (页 9760)
使用接口的获知模式确定 T_MAX 和 T_WARN 的时间 (页 9761)
在测试时计算 T_MAX 和 T_WARN 的时间 (页 10073)
CMP>T_MAX：超出 大步激活时间  (页 2548)
CMP>T_WARN：超出警告时间 (页 2550)
CMP>T_MAX：超出 大步激活时间  (页 2562)
CMP>T_WARN：超出警告时间 (页 2564)

手动指定 T_MAX 和 T_WARN 时间

要求

• 在单步视图中打开 GRAPH 函数块。

• 为步进行步时间监视编程。

步骤

要为“T_MAX”和“T_WARN”指定时间，请按以下步骤操作：

1. 在监控条件程序段中右键单击。

2. 在快捷菜单中，选择“定义时间”(Define time) 命令。
将打开“定义时间”(Define time) 对话框。

3. 为“T_MAX”和“T_WARN”输入时间。

4. 单击“确定”(OK) 确认输入。
输入的时间将在块接口中用作静态步参数“T_MAX”和“T_WARN”的默认值。
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参见

步时间监视的基本知识 (页 9758)
步时间监视编程 (页 9759)
使用接口的获知模式确定 T_MAX 和 T_WARN 的时间 (页 9761)
CMP>T_MAX：超出 大步激活时间  (页 2548)
CMP>T_WARN：超出警告时间 (页 2550)
CMP>T_MAX：超出 大步激活时间  (页 2562)
CMP>T_WARN：超出警告时间 (页 2564)

使用接口的获知模式确定 T_MAX 和 T_WARN 的时间 (S7-1500)
通过对 GRAPH 函数块进行块调，可直接确定“T_MAX”和“T_WARN”的时间。但请注意，与使

用测试时可以在“测试”(Testing) 任务卡中启动的学习模式相比，这种方式有以下几种限制：

• 得出的值仅保存在在线背景数据块中。

• 学习时间无法复位。

为了确保“T_MAX”和“T_WARN”大于学习到的激活时间，用户可定义附加阈值并将添加到学

习到的时间内。输入的警告条件值要低于监控条件值，以便在监控前显示警告。

要求

在程序中调用 GRAPH 函数块。

定义附加阈值

要定义附加阈值，请按以下步骤操作：

1. 将“MOVE”指令插入调用 GRAPH 函数块的块中。 
2. 在于“IN”参数中，以百分比形式输入监控的附加阈值。 
3. 在“OUT1”参数中，输入背景数据块的静态参数“RT_DATA > TRESHOLD_SUP”。
4. 插入另一个“MOVE”指令。

5. 在于“IN”参数中，以百分比形式输入警告的附加阈值。 
6. 在“OUT1”参数中，输入背景数据块的静态参数“RT_DATA > TRESHOLD_WARN”。

在学习模式中计算“T_MAX”和“T_WARN”时，需要用到这些附加阈值。
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启用学习模式

要通过接口激活学习模式，请按以下步骤操作：

1. 将接口参数设置为“ 大接口参数”(Maximum interface parameters)，或者在 GRAPH 函数块
的块接口中手动插入两个参数：

– “EN_LMODE”输入参数

– “LMODE_ENABLED”输出参数

2. 打开调用块。

3. 将“EN_LMODE”输入参数关联到一个变量。

4. 将块下载到设备。

5. 在工具栏中，单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 以使用调用块的程序状态开始测试。

6. 右键单击关联到“EN_LMODE”输入参数的变量。

7. 在快捷菜单中，选择命令“修改 > 修改为 1”(Modify > Modify to 1) 来获取“EN_LMODE”输入
参数的上升沿。
“LMODE_ENABLED”的信号状态将设置为“1”，学习模式将激活。

8. 等待 GRAPH 函数块中的每一步至少激活一次。

9. 再次右键单击关联到“EN_LMODE”输入参数的变量。

10.在快捷菜单中，选择命令“修改 > 修改为 0”(Modify > Modify to 0) 来复位“EN_LMODE”输入
参数。

11.再次右键单击关联到“EN_LMODE”输入参数的变量。

12.在快捷菜单中，选择命令“修改 > 修改为 1”(Modify > Modify to 1) 来获取“EN_LMODE”输入
参数的上升沿。
学习模式已取消激活。学习时间将输入到 GRAPH 函数块的在线背景数据块中。

参见

步时间监视的基本知识 (页 9758)
步时间监视编程 (页 9759)
手动指定 T_MAX 和 T_WARN 时间 (页 9760)
CMP>T_MAX：超出 大步激活时间  (页 2548)
CMP>T_WARN：超出警告时间 (页 2550)
CMP>T_MAX：超出 大步激活时间  (页 2562)
CMP>T_WARN：超出警告时间 (页 2564)
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17.7.3 设定转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在 多与 32 个操作数互连的转换条件程序段中，可以使用 多 32 条指令。 在 LAD 中，指

令可以插入到梯级和电源线中。 可以在单步视图或顺序视图中设定转换条件。

在单步视图中设定转换条件

要在单步视图中设定转换条件，请按以下步骤操作：

1. 打开单步视图。

2. 通过单击“<TransitionNumber> - <TransitionName>”前面的小箭头打开转换条件程序段。

3. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

4. 浏览至要插入的指令。

5. 将该指令拖到程序段中的所需位置。 
或者：

1. 通过单击“<TransitionNumber> - <TransitionName>”前面的小箭头打开转换条件程序段。

2. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

3. 在“基本指令”(Basic instructions) 窗格中，浏览至“LAD/FBD > 常规 > 空功能框”(LAD/FBD > 
General > Empty box)。

4. 将“空功能框”(Empty box) 元素拖到程序段中的所需位置。

5. 单击“??”。
将打开一个文本框。

6. 可以单击自动填充按钮，也可以使用快捷键 <Ctrl+l>。
将打开自动填充功能。 它仅包含特定环境允许的元素。

7. 从下拉列表中选择所需的元素。

在顺序视图中设定转换条件

要在顺序视图中设定转换条件，请按以下步骤操作：

1. 打开顺序视图。

2. 展开要设定的转换条件。 为此，请单击转换条件旁边的按钮，或者选择转换条件并按 <Enter> 
键。

3. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

4. 浏览至要插入的指令。

5. 将该指令拖到程序段中的所需位置。 
或者：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

2. 在“基本指令”(Basic instructions) 窗格中，浏览至“LAD/FBD > 常规 > 空功能框”(LAD/FBD > 
General > Empty box)。
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3. 将“空功能框”(Empty box) 元素拖到程序段中的所需位置。

4. 单击“??”。
将打开一个文本框。

5. 可以单击自动填充按钮，也可以使用快捷键 <Ctrl+l>。
将打开自动填充功能。 它仅包含特定环境允许的元素。

6. 从下拉列表中选择所需的元素。

参见

条件 (页 9675)
设定互锁条件 (页 9756)
插入监控条件 (页 9757)
编写永久指令 (页 9764)
显示或隐藏变量信息 (页 9772)
在程序段中指定编程语言 (页 9707)

17.7.4 编写永久指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.7.4.1 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

功能 
永久指令在 GRAPH 函数块的程序段中编写。 要编写永久指令，至少要有一个可用程序段。 
为获得更佳的程序总览效果，还可以将您的程序划分为多个程序段。

参见

插入程序段 (页 9765)
选择程序段 (页 9765)
复制和粘贴程序段 (页 9766)
删除程序段 (页 9767)
展开和折叠程序段 (页 9768)
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插入程序段标题 (页 9769)
浏览程序段 (页 9770)

插入程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求 
块已经打开。

步骤

要插入新程序段，请按以下步骤操作：

1. 选择要在其后插入新程序段的程序段。

2. 在快捷菜单中选择“插入程序段”命令。

结果

在块中插入了新的空程序段。 

参见

使用程序段 (页 9764)
选择程序段 (页 9765)
复制和粘贴程序段 (页 9766)
删除程序段 (页 9767)
展开和折叠程序段 (页 9768)
插入程序段标题 (页 9769)
浏览程序段 (页 9770)

选择程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

有一个可用的程序段。
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选择一个程序段

要选择一个程序段，请执行如下操作：

1. 单击要选择的程序段的标题栏。

选择多个程序段

执行以下步骤，选择多个单独的程序段：

1. 按住 <Ctrl> 键。

2. 单击要选择的所有程序段。

要选择多个连续的程序段，请执行如下操作：

1. 按住 <Shift> 键。

2. 单击要选择的第一个程序段。

3. 单击要选择的 后一个程序段。
将选中第一个和 后一个程序段以及它们之间所有的程序段。 

参见

使用程序段 (页 9764)
插入程序段 (页 9765)
复制和粘贴程序段 (页 9766)
删除程序段 (页 9767)
展开和折叠程序段 (页 9768)
插入程序段标题 (页 9769)
浏览程序段 (页 9770)

复制和粘贴程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
复制的程序段可粘贴在同一个块或其它块中。 在 LAD 或 FBD 中创建的程序段也可以插入到

相应其它编程语言的块中。

要求     
有一个可用的程序段。
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步骤

要复制和粘贴程序段，请执行如下操作：

1. 选择要复制的一个或多个程序段。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
3. 在被复制的程序段中，选择要在其后粘贴的程序段。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

参见

使用程序段 (页 9764)
插入程序段 (页 9765)
选择程序段 (页 9765)
删除程序段 (页 9767)
展开和折叠程序段 (页 9768)
插入程序段标题 (页 9769)
浏览程序段 (页 9770)

删除程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

有一个可用的程序段。

步骤

要删除程序段，请按以下步骤操作：

1. 选择要删除的程序段。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

参见

使用程序段 (页 9764)
插入程序段 (页 9765)
选择程序段 (页 9765)
复制和粘贴程序段 (页 9766)
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展开和折叠程序段 (页 9768)
插入程序段标题 (页 9769)
浏览程序段 (页 9770)

展开和折叠程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求  
有一个可用的程序段。

打开和关闭程序段

要打开程序段，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题栏中的右箭头。

要关闭程序段，请执行如下操作：

1. 单击程序段标题栏中的向下箭头。

打开和关闭所有程序段

要打开和关闭所有程序段，请执行如下操作：

1. 在工具栏中，单击“打开所有程序段”或“关闭所有程序段”。

参见

使用程序段 (页 9764)
插入程序段 (页 9765)
选择程序段 (页 9765)
复制和粘贴程序段 (页 9766)
删除程序段 (页 9767)
插入程序段标题 (页 9769)
浏览程序段 (页 9770)
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插入程序段标题 (S7-300, S7-400, S7-1500)
程序段标题是程序段的标头。 程序段标题的长度被限制为一行。 可用手动输入标题，也可

以自动设置。 自动设置时，可以为各个程序段分别执行此操作，也可以通过设置指定程序

段标题始终自动设置。 
要自动插入程序段标题，必须对程序段中以下某个指令中的操作数的注释进行评估：

• 赋值

• 置位输出

• 复位输出

使用程序段中首先列出的指令。

满足以下条件时，仅自动插入程序段标题：

• 程序段尚没有标题。

• 用于注释的指令操作数具有注释。

说明

自动插入程序段标题时，请注意以下限制：

• 如果稍后更改操作数的注释，则不改写程序段标题。

• 如果更改指令的操作数，则不改写程序段标题。

• 程序段标题仅由上面列出的写指令进行设置。

• 如果操作数的数据类型为数组，将使用数组的注释而不是数组元素的注释。

• 不考虑各个操作数的注释。

手动输入程序段标题

要输入程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 单击程序段的标题栏。

2. 输入程序段标题。

自动设置程序段标题

要指定始终自动设置程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”(PLC programming) 组。

3. 选择“附加设置”(Additional settings) 组中的“自动设置程序段标题”(Set network title 
automaticall) 复选框。
如果满足上面列出的条件，此后将自动设置程序段标题。
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要自动设置各个程序段标题，请按以下步骤操作：

1. 右键单击程序段标题栏中的“程序段 <程序段编号>”(Network <Number of the network>)。
2. 在快捷菜单中选择“自动设置程序段标题”(Set network title automatically) 命令。

如果满足上面列出的条件，将根据操作数的注释设置所选程序段的标题。

参见

使用程序段 (页 9764)
插入程序段 (页 9765)
选择程序段 (页 9765)
复制和粘贴程序段 (页 9766)
删除程序段 (页 9767)
展开和折叠程序段 (页 9768)
浏览程序段 (页 9770)

浏览程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以直接浏览到块中的特定位置。

步骤 
要浏览到块中的具体位置，请按以下步骤操作：

1. 右键单击编程窗口的代码区域。

2. 在快捷菜单中选择“转到 > 程序段/行”(Go to > Network/line) 命令。
将打开“转到”(Go to) 对话框。

3. 选择要浏览的程序段。

4. 选择要浏览到程序段某行的行数。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

若可能，将显示相关的行。 若寻找的程序段或行不存在，则显示当前 后的程序段或所查

找程序段中当前的 后一行。 
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参见

使用程序段 (页 9764)
插入程序段 (页 9765)
选择程序段 (页 9765)
复制和粘贴程序段 (页 9766)
删除程序段 (页 9767)
展开和折叠程序段 (页 9768)
插入程序段标题 (页 9769)

17.7.4.2 插入固定指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
展开前固定指令或后固定指令的窗格时，默认情况下该窗格始终至少包含一个空程序段。在

每个 多与 32 个操作数互连的程序段中，可以使用 多 32 条指令。在 LAD 中，指令可以

插入到梯级和电源线中。在一个 GRAPH 函数块中， 多可以使用 250 条前固定指令和 250 
条后固定指令。

要求

已在顺序视图中打开 GRAPH 函数块。

步骤

要编写固定指令，请按以下步骤操作：

1. 在导航视图中，打开“前固定指令”(Permanent pre-instructions) 和“后固定指令”(Permanent 
post-instructions) 窗格。

2. 单击程序段。 
前固定指令或后固定指令的视图将在工作区中打开。

3. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

4. 浏览至要插入的指令。

5. 将该指令拖到程序段中的所需位置。

或者：

1. 打开“指令”(Instructions) 任务卡。

2. 在“基本指令”(Basic instructions) 窗格中，浏览至“常规 > 空功能框”(General > Empty box)。
3. 将“空功能框”(Empty box) 元素拖到程序段中的所需位置。

4. 单击“??”。
将打开一个文本框。
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5. 可以单击自动填充按钮，也可以使用快捷键 <Ctrl+l>。
将打开自动填充功能。它仅包含特定环境允许的元素。

6. 从下拉列表中选择所需的元素。

参见

条件 (页 9675)
设定互锁条件 (页 9756)
插入监控条件 (页 9757)
设定转换条件 (页 9763)
显示或隐藏变量信息 (页 9772)
在程序段中指定编程语言 (页 9707)

17.7.5 显示或隐藏变量信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

对于永久指令、互锁条件、监控条件和转换条件，可以在编程窗口中显示有关所使用变量的

以下信息：

• 变量名称

• 变量地址

• 说明变量的简单或层级注释

信息从局部变量和 DB 变量的块接口以及在 CPU 范围内都有效的变量的 PLC 变量表中获得。 
可以显示所有块的变量信息，也可以显示单独打开的块的变量信息。如果显示所有块的变量

信息，则系统还将显示当前已打开且将来会打开的所有块的变量信息。在任何时候都可以隐

藏变量信息。如果隐藏所有块的变量信息，则在打开单个块时，系统将再次显示相应的变量

信息。

如果选择显示带有层级注释的变量信息，则结构化变量还将显示较高层级结构的注释信息。

注释信息将显示在变量注释后的括号内；各个级别的注释信息之间使用句点进行分隔。如果

某个结构层次中的变量没有注释信息，则不显示。而由两个连续的句点表示。

变量信息可统一显示在一个 LAD/FBD 程序段下方，也可直接显示在相应操作数处。与显示

和隐藏变量信息相同，即可对所有块进行统一设置，也可对某个已打开的块进行单独更改。 
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显示或隐藏所有块的变量信息

要显示或隐藏所有块的变量信息，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口随即显示在工作区中。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程”(PLC programming) 组。

3. 如果要显示变量信息，则可根据简单显示或分层显示注释信息的要求，在下拉列表中选择“显
示”(Show) 选项或“带有层级注释信息的变量信息”(Tag information with hierarchical 
comments) 选项。

4. 使用下拉列表“变量信息的位置(LAD/FBD)”(Position of the tag information (LAD/FBD))，可
指定在 LAD/FBD 程序段下方显示变量信息，或者在操作数处显示。
对于所有打开的块，变量信息将显示在所选位置处。如果还打开有其它块，则在此也将显示
这些块的变量信息。

5. 如果要隐藏变量信息，则可在“变量信息”(Tag information) 下拉列表中选择选项“隐
藏”(Hide) 选项。
之后，系统将隐藏所有打开块的变量信息。如果还打开有其它块，则这些块的变量信息也将
同时隐藏。

显示或隐藏一个已打开块的变量信息

要显示或隐藏一个已打开块的变量信息，请按以下步骤操作：

1. 如果要显示变量信息，则可根据简单显示或分层显示注释信息的要求，在“显示变量信
息”(Show tag information) 下拉列表中选择“显示变量信息”(Show tag information) 选项或
“带有层级注释信息的变量信息”(Tag information with hierarchical comments) 选项。

2. 要定义变量信息的位置，则需在程序编辑器工具栏中单击“变量信息的位置 (LAD/
FBD)”(Position of the tag information (LAD/FBD)) 按钮。每次单击该按钮时，位置都将发生改
变。此外，也可以单击“变量信息的位置(LAD/FBD)”(Position of the tag information (LAD/
FBD)) 按钮旁的小箭头，打开该下拉列表。之后，再从该下拉列表中选择所需位置。
此时，变量信息将显示在所选位置处。

3. 如果要隐藏变量信息，则可在“显示变量信息”(Shows the tag information) 下拉列表中选择
“隐藏变量信息”(Hide tag information) 选项。
变量信息将隐藏。  

参见

设定互锁条件 (页 9756)
插入监控条件 (页 9757)
设定转换条件 (页 9763)
编写永久指令 (页 9764)
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17.8 在 GRAPH 中插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.8.1 手动插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以在动作和固定指令中调用其它块。

在动作中手动插入块调用

要在动作内手动插入块调用，请按以下步骤操作：

1. 在单步视图中打开 GRAPH 函数块。

2. 单击“动作”(Action) 列的动作的单元格。

3. 输入“CALL <Name of block to be called>”并使用 Enter 键确认您的输入。

4. 将“<Name of block to be called>”替换为要调用的块名称。 
如果要调用的块是函数块，则将打开“调用选项”(Call options) 对话框。这里将执行步骤 5 和 
6。

5. 在此对话框中，可输入要将该块调用为单实例、多重实例或参数实例。

– 单击“单实例”(Single instance) 按钮时，可在输入字段“名称”(Name) 中输入待分配

给该调用的数据块名称。

– 单击“多重实例”(Multi instance) 按钮时，可在“接口中的名称”(Name in the 
interface) 框中输入变量的名称，输入的被调用函数块将在调用块的该接口中作为一

个静态变量。

– 单击“参数实例”按钮，可在“接口中的名称”(Name in the interface) 文本框中输入 
in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。

在固定指令中手动插入块调用

要在固定指令内手动插入块调用，请按以下步骤操作：

1. 打开“前固定指令”或“后固定指令”的视图。

2. 右键单击程序段中要插入块调用的位置。

3. 在快捷菜单中，选择“插入空功能框”(Insert empty box) 命令。

4. 单击“??”。
将打开一个文本框。

5. 输入要调用的块的名称，或者打开自动填充功能并选择该块。
如果要调用的块是函数块，则将打开“调用选项”(Call options) 对话框。这里将执行步骤 6 和 
7。
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6. 在此对话框中，可输入要将该块调用为单实例、多重实例或参数实例。

– 单击“单实例”(Single instance) 按钮时，可在输入字段“名称”(Name) 中输入待分配

给该调用的数据块名称。

– 单击“多重实例”(Multi instance) 按钮时，可在“接口中的名称”(Name in the 
interface) 框中输入变量的名称，输入的被调用函数块将在调用块的该接口中作为一

个静态变量。

– 单击“参数实例”按钮，可在“接口中的名称”(Name in the interface) 文本框中输入 
in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

7. 如果调用的块中包含监视，则可为监控函数指定一个 ProDiag 函数块。

8. 单击“确定”(OK)，确认输入。

参见

实例的基本知识 (页 71)
块调用 (页 9670)
使用拖放操作插入块调用 (页 9775)
在 GRAPH 中更新块调用 (页 9776)

17.8.2 使用拖放操作插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以在动作和固定指令中调用其它块。 

使用拖放操作插入块调用

要使用拖放操作在动作中插入块调用，请按以下步骤操作：

1. 在单步视图中打开 GRAPH 函数块。

2. 将要调用的块从项目树拖到“动作”(Action) 列中动作的单元格内。
如果要调用的块是函数块，则将打开“调用选项”(Call options) 对话框。这里将执行步骤 3 和 
4。

3. 在此对话框中，可输入要将该块调用为单实例、多重实例或参数实例。

– 单击“单实例”(Single instance) 按钮时，可在输入字段“名称”(Name) 中输入待分配

给该调用的数据块名称。

– 单击“多重实例”(Multi instance) 按钮时，可在“接口中的名称”(Name in the 
interface) 框中输入变量的名称，输入的被调用函数块将在调用块的该接口中作为一

个静态变量。

– 单击“参数实例”按钮，可在“接口中的名称”(Name in the interface) 文本框中输入 
in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.8 在 GRAPH 中插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9775



使用拖放操作在固定指令中插入块调用

要使用拖放操作在固定指令中插入块调用，请按以下步骤操作：

1. 打开“前固定指令”或“后固定指令”的视图。

2. 将要调用的块从项目树拖到要插入块调用的固定指令的程序段位置。
如果要调用的块是函数块，则将打开“调用选项”(Call options) 对话框。这里将执行步骤 3 和 
4。

3. 在此对话框中，可输入要将该块调用为单实例、多重实例或参数实例。

– 单击“单实例”(Single instance) 按钮时，可在输入字段“名称”(Name) 中输入待分配

给该调用的数据块名称。

– 单击“多重实例”(Multi instance) 按钮时，可在“接口中的名称”(Name in the 
interface) 框中输入变量的名称，输入的被调用函数块将在调用块的该接口中作为一

个静态变量。

– 单击“参数实例”按钮，可在“接口中的名称”(Name in the interface) 文本框中输入 
in/out (InOut) 参数的名称，在运行过程中将传送该参数处的实例。

4. 如果调用的块中包含监视，则可为监控函数指定一个 ProDiag 函数块。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。

参见

实例的基本知识 (页 71)
块调用 (页 9670)
手动插入块调用 (页 9774)
在 GRAPH 中更新块调用 (页 9776)

17.8.3 在 GRAPH 中更新块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
如果更改了被调用块的接口参数，则无法再正确执行该块调用。可通过更新块调用来避免此

类不一致的块调用。
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可通过以下几种方式更新块调用：

• 程序编辑器中所有不一致块调用的显式更新。

将更新打开块中不一致的块调用。过程中将进行以下操作：

– 添加新参数。但是请注意，函数块的参数不会显示并且将通过相应的背景数据块 (DB) 
来提供这些参数。

– 不会移除已删除的参数。 
– 重命名的参数将获得新的参数名。 

说明

如果更新所有不一致块调用，则可能导致参数输入错误，因此不能使用“更新块调用”

命令。此时，需对各个块调用进行单独更新。 

• 程序编辑器中块调用的显式更新。

随后将更新这个块的不一致调用。过程中将进行以下操作：

– 添加新参数。但是请注意，函数块的参数不会显示并且将通过相应的背景数据块 (DB) 
来提供这些参数。

– 不会移除已删除的参数。 
– 重命名的参数将获得新的参数名。

• 在编译期间隐式更新。

将更新程序中的所有块调用以及所用的 PLC 数据类型。请注意，当在编译过程之前调用

函数 (FC) 时，必须为所有新的形式参数提供实际参数。

更新程序编辑器中所有不一致的块调用

要在一个块中更新所有块调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开调用块。

2. 单击工具栏中的“更新不一致的块调用”(Update inconsistent block calls) 按钮。

更新程序编辑器中特定的块调用

要在程序编辑器中更新特定的块调用，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开调用块。

2. 右键单击待更新的块调用。

3. 在快捷菜单中选择“更新块调用”(Update block call) 命令。

4. 如果为函数 (FC) 添加了参数，则输入新块参数的值。
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说明

请注意，仅当先前未在编辑器中使用“更新不一致的块调用”(Update inconsistent block calls) 
命令更新所有块调用时，“更新”(Update) 命令才可用。

在编译期间更新块调用

要在编译期间隐式更新所有块调用和使用的 PLC 数据类型，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树。

2. 选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

3. 在快捷菜单中选择命令“编译 > 软件（重建所有块）”(Compile > Software (rebuild all 
blocks))。

参见

块调用 (页 9670)
手动插入块调用 (页 9774)
使用拖放操作插入块调用 (页 9775)

17.8.4 更改块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以更改块调用的被调用块。 但要记住，在从函数 (FC) 更改为函数块 (FB) 时，不会创建任

何新的背景数据块。 

步骤

要更改块调用的被调用块，请按以下步骤操作：

1. 单击块调用中被调用块的名称，然后按 <F2> 键。 或者双击被调用块的名称。
将会打开一个文本框，当前被调用块的名称被选中。

2. 输入要调用的块的名称，或者在自动填充功能中选择该块。

3. 如果要调用一个 FB，请创建一个新的背景数据块，必要时还可以将其指定为操作数。
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17.9 指定报警 (S7-300, S7-400, S7-1500)

17.9.1 启用和禁用报警视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可对新 GRAPH 函数块进行全局启用或禁用报警视图，也可为单个的块进行局部启用或禁用。

块的本地设置优先于全局设置。

全局启用或禁用报警视图

要为新的 GRAPH 函数块全局启用或禁用报警视图，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
在工作区中，将显示“设置”(Setting) 窗口。

2. 在区域导航中，选择“PLC 编程 > GRAPH”(PLC programming > GRAPH) 组。

3. 如果要启用报警视图，则需在“新块的默认设置 > 报警属性”(Default settings for new blocks 
> Alarm propertie) 区域中，选中“启用报警”(Enable alarms) 复选框。如果要禁用报警视图，
则需取消选中“启用报警”(Enable alarms) 复选框。

本地启用或禁用报警视图

要为现有的 GRAPH 函数块启用或禁用报警视图，请按以下步骤操作：

1. 打开 GRAPH 函数块的报警视图。

2. 如果要启用报警视图，则需在“报警”(Alarms) 区域中选中“启用报警”(Enable alarms) 复选
框。如果要禁用报警视图，则需取消选中“启用报警”(Enable alarms) 复选框。

参见

互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
编辑报警 (页 9779)

17.9.2 编辑报警 (S7-300, S7-400, S7-1500)
在全局监控设置中，可指定互锁报警、监控和 GRAPH 警告（步时间监视）。在 GRAPH 函数

块的警告视图中，可指定互锁、监控和 GRAPH 警告的类别和子类别。 
此外，也可在 GRAPH 步中为互锁和监控创建步特定的报警文本。

说明

步时间监视仅适用于 S7-1500 系列的 GRAPH 函数块。
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编辑报警

要编辑所有 GRAPH 函数块的报警，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，双击“公共数据 > 监控设置”(Common data > Supervision settings) 条目。
ProDiag 监控设置随即打开。

2. 在区域导航中，选择“报警文本 > GRAPH 监控”(Alarm texts > GRAPH supervisions) 组。

3. 通过拖放操作，将指定的报警文本字段从“支持的文本报警字段”(Supported alarm text fields) 
字段拖放到“报警文本”(Alarm text) 文本框中。
文本字段的顺序可随时更改。

4. 如果要删除文本字段，则需右键单击相应的文本字段，并从快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
5. 选择指定的文本字段分隔符。

或者：

1. 打开 GRAPH 函数块的报警视图。

2. 单击报警文本右侧的绿色箭头“转至监控设置”(Go to supervision settings)。
3. 此时，可从上文所列操作步骤中的第 3 步开始执行。

选择定义类别和子类别

要选择互锁、监控和 GRAPH 警告的类别和子类别，请按以下步骤操作：

1. 打开 GRAPH 函数块。

2. 打开 GRAPH 函数块的报警视图。

3. 在类别和子类别下拉列表中，选择互锁、监控和 GRAPH 警告所需的条目。

编辑单步的互锁条件报警

要编辑单步的互锁条件报警，请按以下步骤操作：

1. 在单步视图中打开该步。

2. 选择“-(C)-”互锁条件。

3. 打开巡视窗口，并根据需要切换到“属性”(Properties) 选项卡。

4. 在“报警文本”(Alarm text) 文本框中，输入所需的报警文本。 
此文本将带有“<步特定字段>”报警文本框，并添加到 GRAPH 报警的结尾处。

编辑单步的监控条件报警

要编辑单步的监控条件报警，请按以下步骤操作：

1. 在单步视图中打开该步。

2. 选择“-(v)-”监控条件。
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3. 打开巡视窗口，并根据需要切换到“属性”(Properties) 选项卡。

4. 在“报警文本”(Alarm text) 文本框中，输入所需的报警文本。 
此文本将带有“<步特定字段>”报警文本框，并添加到 GRAPH 报警的结尾处。在 S7-1500 中，
如果此文本用作监控条件，它还用作步时间监视的步特定文本。

参见

互锁条件和监控条件报警 (页 9676)
启用和禁用报警视图 (页 9779)
报警文本编辑器的结构 (页 10271)
创建报警文本 (页 10277)

17.10 获取初始值 (S7-1500)

17.10.1 初始值获取概述 (S7-1500)

要求

要启用获取初始值功能，则需将 GRAPH 函数块的版本设置为 >= 4.0。
更多信息，请参见“激活初始值获取 (页 9783)”。

说明

在 HMI 设备上，可对用户程序的功能进行测试。HMI 设备上的数据和值将持续与 CPU 中的

数据进行同步和更新。在 HMI 设备上，通常显示各 GRAPH 函数块的当前程序状态。激活初

始值获取后，即使未发生任何错误，系统也将连续记录布尔型操作数信号状态的实际值以及

互锁与转换条件中比较器的运算结果。

每个循环的信息状态都将存储在 GRAPH 背景数据块中。每个互锁或转换条件可记录 多 32 
个信号状态。实际值将以 DWORD 格式存储在静态参数 CRIT_LOC（步）或 CRIT（转换条件）

中，每个信号状态占用一位。发生互锁错误时，CRIT_LOC 参数的值将复制到 CRIT_LOC_ERR 
参数中。发生转换条件错误时，CRIT 参数的值将复制到下一个转换条件的 CRIT_FLT 参数中。

当前步中发生新的错误时，这些初始值不再更改。

在 PLC 代码视图中，将显示实际值。发生错误时，将显示初始值并立即识别错误的操作数（条

件分析）。用户可在显示的实际值与初始值之间进行切换。
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有关 HMI 设备中可视化的更多信息，请参见：“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 
监控设备和工厂”(Visualize processes > Using diagnostics functions > Supervising 
machinery and plants with ProDiag)
要显示步或转换条件结构中指定的静态参数，需选择块接口的 大接口参数集。

有关接口参数的更多信息，请参见“指定接口参数集 (页 9708)”。
有关 GRAPH 函数块中静态参数的更多信息，请参见“静态参数 (页 9689)”。

支持的指令

GRAPH 函数块中所有用于转换条件和互锁的指令均可进行初始值采集。

在进行位逻辑运算时，系统将存储该操作数的状态。而对于比较器，则存储具体的比较结果。

记录实际值或初始值

当前活动步和后续转换条件中的相应互锁将记录在每个程序循环中。如果启用了块属性“永

久性地在手动模式下处理所有互锁”(Permanent processing of all interlocks in manual mode) 
或测试设置“编辑所有互锁”(Edit all interlocks) 或“编辑所有转换条件”(Edit all transitions)，
则系统将在每个程序循环中记录 GRAPH 顺控器的所有互锁和转换条件。这将导致循环时间

增加。

PLC 代码视图中 HMI 设备的评估顺序

按 DWORD 格式记录的信号状态，或 PLC 代码视图 中符号表中的操作数列表，将按照既定

顺序执行。例如，在 LAD 互锁中，通常从左上方的电源轨开始，在右下方的电源轨处结束。

说明

在编程过程中遵循评估顺序

在 HMI 设备的条件分析过程中，符号表中的错误操作数列表也将遵循该顺序。对互锁或转

换条件进行编程时，也需遵守该顺序。

有关列表顺序的更多信息，请参见“列表顺序的示例 (页 9784)”

创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
17.10 获取初始值 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

9782 编程和操作手册, 11/2022



17.10.2 激活初始值获取 (S7-1500)

操作步骤

要激活“初始值获取”，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 GRAPH 函数块，在快捷菜单中选择“属性...”(Properties...)。
GRAPH 函数块的属性对话框随即打开。

2. 在“常规 > 块”(General > Block) 选项卡中，选择一个大于等于 V4.0 的版本。

3. 单击“属性”(Attributes) 选项卡。

4. 激活“初始值获取”(Initial value acquisition)。
5. 单击“确定”(OK)。
6. 编译并下载用户程序。

结果

用户程序完成编译后，开始记录初始值。

17.10.3 复位初始值 (S7-1500)

说明

每个 GRAPH 函数块在其块参数设置中，都包含有两个系统内部参数“H_IL_ERR”和
“H_SV_FLT”，用于各步的执行。如果在 GRAPH 函数块的块属性中激活选项“获取初始

值”(Initial value acquisition)，且在当前步中发生相应事件，则在发生互锁时，参数

“H_IL_ERR”（互锁）中的位 2 置位为 TRUE；在发生监视错误时，参数“H_SV_FLT”（转换条

件）中的位 5 置位为 TRUE。这样，即可在 HMI 设备中通过“PLC 代码视图”(PLC code view) 显
示初始值。

在 GRAPH 函数块版本 V5.0 及以上版本中，进行条件分析后，可使用输入参数“RESET_CRIT”
将两个静态参数“H_IL_ERR”和“H_SV_FLT”的信号状态重新复位为 FALSE。采用这种方式，在

互锁或转换条件发生更改后，无需再使用已废弃的初始值。重新编程也不会将该信号状态自

动复位回 FALSE。 
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操作步骤

要复位两个系统内部静态参数的信号状态，请按以下步骤操作：

1. 检查 GRAPH 函数的版本是否大于等于 V5.0。
2. 选择 大的块参数记录：

– 在创建一个新的 GRAPH 函数块时，首先在 GRAPH 的通用设置中选择 大的块参数记

录。

– 如果需要更改已创建 GRAPH 函数块中的参数记录，则可打开该块并单击块接口，然

后在菜单栏中选择“编辑 > 接口参数 > 大接口参数”(Edit > Interface parameters > 
Maximum interface parameters)。或，在 IN 部分，手动创建 RESET_CRIT 参数。

3. 在用户程序中该 GRAPH 函数块的调用处，连接输入参数“RESET_CRIT”。

结果

输入参数“RESET_CRIT”出现信号上升沿时，两个系统内部静态参数“H_IL_ERR”和“H_SV_FLT”的
信号状态将立即在所有编写的 GRAPH 步中复位为 FALSE。同时，HMI 设备中的 PLC 代码视

图将不再显示任何废弃的事件。

参见

有关 GRAPH 函数块的块接口基本知识 (页 9676)
初始值获取概述 (页 9781)
输入参数 (页 9679)
步的静态参数 (页 9689)

17.10.4 列表顺序的示例 (S7-1500)
实际值或初始值记录以及 PLC 代码视图 中符号表的操作数列表均需遵循相同的既定顺序。

以下示例显示了如何在 LAD 联锁中记录信号状态以及如何在 HMI 设备上列示操作数。
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记录所有信号状态

信号状态将按照以下顺序写入静态参数 CRIT_LOC 或输出参数 T_CTIT 中：

在 HMI 设备的 PLC 代码视图中，所有操作数将按照该顺序进行列示：

符号名称 操作数 注释

Tag_1 如，%M2xy 自动模式 / 手动模式

Tag_3 接通电机

Tag_2 Interlock_1
Tag_1 自动模式 / 手动模式

Tag_5 手动切换

Tag_4 光栅

发生错误时的操作数列表

如果发生联锁错误，则系统将使用颜色标记错误的操作数，并仅将错误的操作数列示在符号

表中：
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PLC 代码视图中，符号表内的错误的操作数列表：

符号名称 操作数 注释

Tag_2 如，%M2xy Interlock_1
Tag_1 自动模式 / 手动模式

Tag_5 手动切换

Tag_4 光栅

发生错误时联锁编程的优化

要快速确定因光柵导致错误的发生，在本示例适合使用操作数“Tag_4：Light barrier”：

有关打开光柵的信息，将显示在符号表第一行中。

符号名称 操作数 注释

Tag_4 如，%M2xy 光栅

Tag_2 Interlock_1
Tag_1 自动模式 / 手动模式

Tag_5 手动切换
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创建 CEM 程序 (S7-1200, S7-1500) 18
18.1 有关 CEM 的基本信息 (S7-1200, S7-1500)

18.1.1 CEM 编程语言 (S7-1200, S7-1500)

编程语言

CEM（因果矩阵）是一种编程语言，用于快速、清晰地定义直接因果关系。描述特定过程事

件并定义可能的过程反应。在二维矩阵中相互分配。 
在 CEM 方法中，过程事件称为“原因”，而过程反应则称为“结果”。原因负责激活一个

或多个结果。原因由矩阵中的一行表示，结果由一列表示。交叉点将原因和结果彼此相连。

其中指定影响相应的结果的具体原因。 
明确表示原因和结果可确保能够在项目组态和调试阶段以及检修期间快速理解 CEM 程序。

说明

CEM 视频教程

原因结果矩阵 (CEM)，十分钟内快速高效地自动完成工程组态 (https://youtu.be/
FaR9rVXUkJo)

对 PLC 进行编程
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示例

应用

• 启用和互锁逻辑 
由于监督机制，典型的互锁功能对设备以及非安全导向的机器或设备关闭的访问受限。

典型的使能功能是对打开阀或起动电机或过程操作的先决条件进行查询。

• 组监控

通过因果矩阵，可以快速、方便地监视大量传感器的状态，并会因“m 从 n”逻辑而触发响

应。

示例：如果监督 100 个传感器，则至少有五个传感器的信号状态差时，才会生成报警。

• 过程的图形编程

原因和结果图以系统或过程的工艺结构为基础，并因图形化表示方法而非常容易理解。实

践证明，无论是在系统的整个开发过程中，还是在系统的调试、启动、运行和维护阶段

中，它们都能为学科间的合作奠定基础。
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说明

系统要求

S7-1500 固件版本 V2.6 和 S7-1200 固件版本 V4.2 中支持 CEM。

限制条件

该自述文件中包含有关 CEM 的限制条件。

另请参见“有关 CEM 的注意事项”

18.1.2 创建 CEM 程序的规则 (S7-1200, S7-1500)

块中原因与结果的数量

CEM 块中 多可编程 250 条原因和 250 条结果。

CEM 程序的运行特性

CEM 程序从左向右执行。下图显示了运行特性：
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①②③④ 首先，从上至下评估所有原因。

⑤⑥ 之后，执行 左边的交叉点列并置位或复位相关结果。

⑦⑧ 然后，从左向右执行所有其它交叉点列及其结果。

警告

在用户程序中调用 CEM 块
为确保 CEM 块正常运行，该块每 12 天至少需调用一次。否则，内部事件函数可能溢出同

时程序运行中断。 

块调用

在 CEM 程序中，无法调用其它下级块。
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指令

在编程时，只有“基本指令”(Basic instructions) 选项板中的指令可用。用户在 CEM 中无法

使用其它选项板中的指令，例如，“扩展指令”(Extended instructions) 选项板中的指令。

优化块访问

基本上，CEM 块都会使用优化的块格式。对于 CEM 块，将始终启用“优化块访

问”(Optimized block access) 属性，并且无法取消选中。

18.2 CEM 的编程窗口 (S7-1200, S7-1500)

18.2.1 编程窗口的概述 (S7-1200, S7-1500)
编程窗口区域用于创建因果矩阵。 
在此可执行以下任务： 
• 编程原因

• 编程结果

• 编程交叉点
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编程窗口的结构

下图显示了 CEM 的编程窗口：

① 结果的编程区

② 原因的编程区

③ 交叉点的编程区
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说明

键盘操作

有关利用 CEM 编程时可以使用的键盘快捷键，请参见：

在程序编辑器中使用键盘 (页 9093)

在编程窗口中调整显示内容

用户可根据编程任务，调整编程窗口中矩阵的显示。例如，通过设置显示区域尽可能多地显

示原因和结果，而无需移动工作区。

为此，可使用以下功能： 
• 小化原因和结果 
• 显示和隐藏原因与结果的编程区

• 显示和隐藏注释 
• 显示和隐藏收藏夹 

小化原因和结果

执行 小化后的视图中，仅显示原因或结果的名称。隐藏了包含有互连操作数的指令框，仅

显示该元素的名称。用户可选择仅 小化原因或 小化结果，也可选择同时 小化这两个元

素。 
要显示 小化后的原因或结果，请按以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击以下两个按钮中的一个：

– “ 小化/展开原因”(Minimize/expand causes)
或

– “ 小化/展开结果”(Minimize/expand effects)
原因或结果框随即隐藏。

2. 要再次显示这些功能框，可再次单击该按钮。

显示和隐藏原因与结果的编程区

可以显示或隐藏用来显示原因和结果的区域。区域隐藏时，只显示原因或结果的数量。

要显示或隐藏编程区，请按以下步骤操作： 
1. 单击拆分条中的箭头按钮。 
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显示和隐藏注释

要隐藏所有原因和结果的注释，请按以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击“显示/隐藏原因和结果中的注释”(Show/hide comments in causes and 
effects) 按钮。

2. 要再次显示注释，可再次单击该按钮。

显示和隐藏收藏夹

常用指令可保存到收藏夹中。这样，这些常用指令会显示在“指令”(Instructions) 任务卡和

“收藏夹”(Favorites) 窗格中。也可在编程窗口中显示收藏夹。即使当“指令”(Instructions) 
任务卡不显示时，仍可访问收藏夹。

要在编程窗口中显示收藏夹，请按以下步骤操作：

1. 在工具栏中单击“在编辑器中显示收藏夹”(Display favorites in the editor) 按钮。

2. 要再次隐藏收藏夹，请再次单击按钮。

18.2.2 创建 CEM 块并打开编程窗口 (S7-1200, S7-1500)
创建新的 CEM 块或打开现有 CEM 块，即可打开编程窗口。

创建 CEM 块
要创建 CEM 块，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 双击“新增块”(Add new block) 命令。
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。

3. 单击“功能块 (FB)”(Function block (FB)) 按钮。

4. 选择“CEM”语言。

5. 输入新块的名称。

6. 输入新块的属性。

7. 要输入新块的其它属性，可单击“其它信息”(Additional information)。
将显示一个包含有附加输入域的区域。

8. 输入所有所需属性。

9. 如需块在创建后打开，则可选择复选框“新增并打开”(Add new and open)。
10.单击“确定”(OK)，确认输入。

新的 CEM 块即创建完毕。可以在项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中找到该块。 
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打开一个 CEM 块
要打开一个现有 CEM 块，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。 
2. 双击块。

块将在 CEM 编程窗口中打开。

参见

创建块 (页 9177)
管理块 (页 9199)

18.3 以行李传送系统为例，设计一个因果矩阵 (S7-1200, S7-1500)

18.3.1 示例程序简介 (S7-1200, S7-1500)
本章介绍 CEM 方法。使用简单的工艺示例程序，其中会分步介绍如何设计因果矩阵并进行

组态。

说明

有关示例程序的视频教程

原因结果矩阵 (CEM)，十分钟内快速高效地自动完成工程组态 (https://youtu.be/
FaR9rVXUkJo)

CEM 程序的方法

在生产和过程工程组态中，很多应用需要定义对特定过程事件的响应。可以通过因果矩阵对

这些响应进行编程。通过这种方式，可以描述特定过程事件并定义可能的过程响应。

在 CEM 方法中，过程事件称为“原因”，而过程反应则称为“结果”。原因负责激活一个

或多个结果。

• 原因由矩阵表中的行表示。

• 结果则是矩阵表中的列。 
• 将原因和结果彼此相连的相交点称为“交叉点”。这些交叉点确定了哪些原因影响相应

结果。
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工艺任务

我们的示例是简单的行李传送系统的控制。需测试以下先决条件： 
• 行李是否已放在传送带上？

• 行李重量是否未超过 20 kg？
• 行李的目的地是哪里（柏林还是夏威夷）？

根据这些先决条件，将开启不同的传送带。

基本示例随后必须加入互锁功能： 
如果海关人员想要检查行李，可以按下某个按钮停止传送带。检查完毕后，可以按下另一个

按钮重新启动传送带。

18.3.2 程序示例：创建原因 (S7-1200, S7-1500)

创建原因

对于示例程序，需要四个原因，用于查询是否满足行李运输的先决条件。
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1. 原因“GetSensors”会检查行李是否放在传送带上。这需要通过两个光栅来检测。如果行李通过
两个光栅，则表明放置正确。因此，应为两个传感器选择“与”逻辑运算。
此外，定时器经过编程，用以影响原因的激活。“OnDelay”定时器将原因激活延时 10 秒。该
定时器用于检查行李放在传送带上的时长是否足够进行称重。

2. 此外，原因“GetScale”会检查行李重量是否未超过 20 kg。使用比较器进行此检查。

3. 第三个原因“Berlin”会检查行李空运的目的地。如果行李的目的地是“柏林”(Berlin)，则必须
激活。

4. 如果行李的目的地是“夏威夷”(Hawaii)，则将激活第四个原因。

有关对原因进行编程的详细分步说明，请参见： 
编程原因 (页 9813)

18.3.3 程序示例：创建结果 (S7-1200, S7-1500)

创建结果

行李传送系统包含两条传送带，开启哪条传送带由行李的目的地决定。因此需要两个结果来

控制这两条传送带。
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1. 结果“RunBeltBerlin”将开启目的地为柏林的传送带。

2. 结果“RunBeltHawaii”将开启目的地为夏威夷的传送带。

 
有关对结果进行编程的详细分步说明，请参见： 
编程结果 (页 9823)
 

18.3.4 程序示例：创建交叉点 (S7-1200, S7-1500)

创建交叉点

现在，在因果矩阵的相交位置（即所谓的交叉点），必须定义开启传送带 1 或 2 需要满足

的条件。根据任务定义，每条传送带分配了三个条件。

• 行李在传送带上的停留时间是否达到 10 秒？

• 重量是否未超过 20 kg？
• 行李的目的地是哪里？ 
必须满足全部三个条件，传送带才能开始传送运动。 
因此，必须在 CEM 矩阵中为每个结果设定三个交叉点。必须满足列的所有交叉点的条件，分

配的结果才能激活。这些交叉点必须通过“与”逻辑运算链接在一起。
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对于该任务，需执行以下步骤：

1. 首先，对交叉点中的动作进行编程。

2. 然后使用“与”运算将这些动作链接起来。

 

对交叉点中的动作进行编程

可对交叉点中的以下动作进行编程： 
• 只要原因激活，动作“N”就会将结果输入端的信号状态置位为“1”。当原因变为未激活状态

时，结果自动复位为信号状态“0”。 
• 动作“S”和“R”始终配对使用。“S”会将结果输入端的信号状态置位为“1”。信号状态将保持为

“1”，直至由动作“R”复位。 
另请参见“编程交叉点 (页 9832)”   
对于在此编程步中编辑的交叉点，选择“N”动作，如下图所示（此例为原因 "GetSensors" 和
结果 "RunBeltBerlin" 之间的交叉点）：
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通过“与”逻辑运算将交叉点链接在一起

默认情况下，CEM 中列的交叉点通过“或”逻辑运算链接。只要有一个交叉点激活，即会

执行关联的结果。

但在示例任务中，结果只能在满足全部三个条件的情况下才能执行。 
这种情况下，必须用“与”逻辑运算将三个条件链接起来。

可以使用动作组来完成操作。将列的全部三个条件组合到一个组中。编号指示三个动作必须

全部激活，组的结果才能为“true”，关联的结果才会执行。

另请参见“交叉点中的动作组 (页 9836)”
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每个列的三个动作通过“与”逻辑运算链接。

结果

至此即完成了行李传送系统的基本示例：

• 如果行李在传送带上停留 10 秒，则将进行检查，确保不超出允许的 大重量 20.0 kg。 
• 此外，将检查行李的目的地，开启对应的传送带。 
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18.3.5 在示例中加入互锁功能 (S7-1200, S7-1500)

互锁编程

基本示例现在必须加入互锁功能：

如果海关人员想要检查行李，可以按下红色按钮。按下按钮后，两个传送带均必须进入静止

状态，并且必须有一个红色的指示灯开始发光。检查结束后，海关人员按下绿色按钮关闭指

示灯，重新启动传送带。
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1. 在矩阵表中增加原因 5“LuggageCheck”，并将红色按钮的信号与该原因链接起来。该原因必

须检查按钮是否按下。

2. 增加原因 6“LuggageOK”，并将绿色按钮的信号与之链接起来。 
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3. 现在，增加结果 3“SetRedLight”。该结果将输出参数“#blinkRed”置位，使指示灯开始闪烁。
此外，还将静态参数“#statBlinkRed”置位。这可用于停止和启动传送带。
另请参见： 
添加输出 (页 9818)

4. 在原因 5 和结果 3 的交叉点，对动作“S”编程。其结果是，只要按下红色按钮，红灯就会闪烁。
此外，还会将“#statBlinkRed”置位。由于这里使用动作“S”，结果 3“SetRedLight”将保持永久置
位，即使信号“redButton”不再出现。因此，指示灯持续闪烁，直到明确复位。 

5. 在原因 6 和结果 3 的交叉点，对动作“R”进行编程。其结果是，只要按下绿色按钮，指示灯就
会停止闪烁。此外，还会将“#statBlinkRed”复位。 

6. 现在，只需将两个传送带的控制与“#statblinkRed”链接在一起。为此，修改原因 1
“GetSensors”。为“与”逻辑运算添加一个输入。
原因只能在红灯不亮时激活。因此，将输入取反，并连接到“#statBlinkRed”。
另请参见： 
添加输入 (页 9828)
取反 (页 9828)

结果

现在即完成了为行李传送系统实施互锁的过程。

18.3.6 示例程序的程序状态 (S7-1200, S7-1500)

18.3.6.1 行李托运到柏林 (S7-1200, S7-1500)

简介

可以通过程序状态确定示例程序的操作模式。

另请参见“交叉点的程序状态显示 (页 10079)”

行李托运到柏林

下图显示了运送重量在承重范围内且目的地为柏林的行李的程序状态。
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程序状态显示说明如下：
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程序元素 程序状态显示 说明

原因 1 至原因 3 为激活状态。 绿色条

原因 4 未激活。 蓝色条

列 1 中的所有交叉点处于激活状

态。因此，满足整个动作组的条件。

 绿色外圈，实心部分为绿色

列 2 中的前两个交叉点处于激活状

态。但不满足整个动作组的条件。

蓝色外圈，实心部分为两种颜色（绿色/蓝色）

在列 2 中，动作组的第三个交叉点

未激活。

蓝色外圈，实心部分为蓝色

结果 1 处于激活状态。 绿色条

结果 2 未激活。 蓝色条

 

18.3.6.2 海关人员按下红色按钮 (S7-1200, S7-1500)

简介

可以通过程序状态确定示例程序的操作模式。

另请参见“交叉点的程序状态显示 (页 10079)”

海关人员按下红色按钮

下图显示了海关人员按下红色按钮时的程序状态。
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程序状态显示说明如下：

程序元素 程序状态显示 说明

 
原因 5 激活，并通过动作“S”激活结

果 3：红色灯开始闪烁，

“#statBlinkRed”置位。

绿色外圈，实心部分为绿色

原因 1 会查询取反后的

“statBlinkRed”，因而变为未激活状

态。 

蓝色条

 
 
不再满足列 1 和列 2 中的两个动作

组的条件。

 

蓝色外圈，实心部分为两种颜色（绿色/蓝色）

 
蓝色外圈，实心部分为蓝色

关联的结果取消激活。 蓝色条

18.3.6.3 海关人员松开红色按钮 (S7-1200, S7-1500)

简介

可以通过程序状态确定示例程序的操作模式。

另请参见“交叉点的程序状态显示 (页 10079)”
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海关人员松开红色按钮

下图显示了海关人员松开红色按钮时的程序状态。
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程序状态显示说明如下：

程序元素 程序状态显示 说明

原因 5 再次变为未激活状态，因为

信号“#redButton”不再出现

蓝色条

“S”操作已置位关联的结果 3，将其

永久地设为 1。
绿色外圈，实心部分为蓝绿色

结果 3 保持置位。 绿色条

18.3.6.4 海关人员按下绿色按钮 (S7-1200, S7-1500)

简介

可以通过程序状态确定示例程序的操作模式。

另请参见“交叉点的程序状态显示 (页 10079)”

海关人员按下绿色按钮

下图显示了海关人员按下绿色按钮时的程序状态。
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程序状态显示说明如下：

程序元素 程序状态显示 说明

操作数“#greenButton”承载信号 
1，原因 6“LuggageOK”变为激活状

态。

绿色条

动作“R”将关联的结果 3 复位，操作

数“#statBlinkRed”承载信号 0。
蓝色外圈，实心部分为绿色

原因 1“GetSensors”再次变为激活状

态。

绿色条

再次满足列 1 中动作组的条件。 绿色外圈，实心部分为绿色

结果 1“RunBeltBerlin”再次变为激活

状态。

绿色条

18.4 编程原因 (S7-1200, S7-1500)

18.4.1 有关原因的基本信息 (S7-1200, S7-1500)
在项目中插入新 CEM 功能块时，其中已经包含一个带有一个原因和一个结果的矩阵。可以

将更多原因和结果添加到矩阵中并进行编辑。

CEM 块中 多可编程 250 条原因和 250 条结果。

原因的功能

可以在原因中查询一个或多个操作数的信号状态，相互之间建立逻辑关联。以此确定原因输

出处的信号状态为“TRUE”时必须满足的条件。在这种情况下，原因处于激活状态并作用于指

定的交叉点。

下图显示了 2 个原因： 
• Cause1 的条件未得到满足，因此处于未激活状态。 
• Cause2 的条件得到满足，因此处于激活状态。
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原因中的指令

可以使用各种指令来确定原因的条件。可以在每个原因中仅使用一条指令。可将指令分为以

下几个类别：

• 位逻辑运算

例如，AND 和 OR 运算，或者简单的赋值运算

• 比较运算

例如，比较：大于、小于或等于

• 定时器

可以使用定时器影响激活或取消激活原因的时间。

有关各个指令和定时器的详细说明与编程示例，请参见“原因指令 (页 2569)”部分。
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原因的结构

原因包含以下元素：

① 原因名称 
② 原因编号 
③ 操作数

④ 输入引脚

⑤ 指令框的标题 
⑥ 指令框 
⑦ 定时器范围 
⑧ 输出连接

⑨ 原因的状态栏  
⑩ 注释区域

原因的接口参数

CEM 功能块的接口包含用于所编程的各原因的结构，其中包含在用户程序中可查询的原因

的特定信息。

下图说明了如何查询原因的接口参数。如果原因 1 处于激活状态，则结构元素“Cause1.A”在
块接口中传送信号“1”。将在 Cause3 中查询信号状态。
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有关接口参数的详细说明，请参见“CEM 程序的块接口”部分。

另请参见：CEM 程序的块接口 (页 9847)

原因的编程步骤

通常，要对原因进行编程，请按以下步骤操作：

步

骤

说明 更多信息

1 插入原因 插入和编辑原因 (页 9820)
2 选择一条指令，并根据需要定义指令的

数据类型

在原因中编程指令 (页 9816)
 

3 连接指令的参数

4 添加更多输入（可选） 添加输入和输出或对其取反 (页 9818)
5 对指令的输入或输出取反（可选）

6 影响激活/取消激活原因的程序定时器

（可选）

在原因中编程定时器 (页 9819)

18.4.2 在原因中编程指令 (S7-1200, S7-1500)
每个原因均包含一个必须得到满足才能激活原因的条件。

新插入的原因已包含一个空功能框。可在该框中对条件进行编程，操作步骤如下：

选择一个指令

要选择原因的指令，请按以下步骤操作：

1. 将光标放在空功能框右上角的三角形图标上，
将显示一个下拉列表。

2. 在下拉列表中选择所需指令。
另请参见：原因指令 (页 2569)
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定义数据类型

有些指令可使用多种不同的数据类型。如果使用这些指令之一，所选指令下方的框中将显示

三个问号“???”。 
要定义一个数据类型，请按以下步骤操作：

1. 单击问号“???”。
下拉列表将打开，并显示此指令允许的数据类型。

2. 从下拉列表中选择一个数据类型。

参数互连

插入原因时，将在每个参数处插入字符串“<??.?>”作为要连接的操作数的占位符。要在工具

提示中显示可用的数据类型，请将光标移动到占位符上。

要选择操作数并将其与参数互连，请按以下步骤操作：

1. 单击占位符“<??.?>”。
将打开一个输入字段。

2. 输入相应的操作数，例如 PLC 变量、局部变量或常量。
如果尚未定义该参数，可以通过快捷菜单选择命令“定义变量”(Define tag)。

或从 PLC 变量表中拖拽： 
1. 在项目树中打开“PLC 变量”(PLC tags) 文件夹并选择一个 PLC 变量表。 
2. 打开详细视图。  
3. 将所需的变量从详细视图拖到程序中的相应占位符“<??.?>”位置， 
或从块接口拖拽： 
1. 打开块接口。 
2. 将所需的操作数从块接口拖到程序中的相应占位符“<??.?>”位置。  

参见

有关原因的基本信息 (页 9813)
插入和编辑原因 (页 9820)
在一个原因处添加输入和输出或对输入和输出取反 (页 9818)
在原因中编程定时器 (页 9819)
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18.4.3 在一个原因处添加输入和输出或对输入和输出取反 (S7-1200, S7-1500)

添加输入

可通过额外输入扩充一些指令，以查询并链接多个操作数的信号状态。

可以扩充以下原因指令：

• “与”运算 
• “或”运算 
• “异或”运算

为此，请执行以下操作步骤： 
1. 选择现有输入。 
2. 在快捷菜单中，选择“添加输入/输出”(Add input/output) 命令。 

或者： 
单击指令框中上次输入内容旁的黄色星号。
或者：
将“插入输入/输出”指令从“基本指令 > 常规”(Basic instructions > General) 任务卡拖至所
需位置。
另请参见“添加输入/输出 (页 2566)”

将输入和输出取反

还可以选择在输入端或输出端将信号状态取反。

为此，请执行以下操作步骤： 
1. 右键单击输入或输出。 

按下 <CTRL> 键并选中一个原因内的多个输入。

2. 在快捷菜单中，选择“引脚取反”(Invert pin) 命令。
或者：
将“取反”指令从“基本指令 > 常规”(Basic instructions > General) 任务卡拖至所需输入或输
出端。
在输入端或输出端用一个小圆圈表示取反。

3. 要将取反的结果取反，可再次选择“取反”(Invert) 命令。
另请参见“引脚取反 (页 2567)”

示例

 下例显示的是一个包含“与”逻辑运算的原因，此原因已通过附加输入进行扩充，并且其

输出已取反。全部三个输入的信号均为“1”。但由于信号状态在原因输出端取反，原因并不

通过交叉点作用于结果之上。 
为简化起见，结果已在图中进行水平对齐。
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参见

有关原因的基本信息 (页 9813)

18.4.4 在原因中编程定时器 (S7-1200, S7-1500)
可以通过编程定时器影响激活或取消激活原因的时间。可以为每个原因分配一个定时器。 

示例

以下示例显示了“OnDelay”时间。为简化起见，结果已在图中进行水平对齐。

“OnDelay”会根据编程设定将原因 1 的激活延时 2.003 秒。定时器在满足原因中设定的条件

时开始计时。仅当超出定时时间时，原因才会激活，并通过交叉点“N”作用于指定的结果 1。
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CEM 中的定时器的概述

CEM 中提供以下定时器：

时间 工作原理 更多信息

OnDelay 将原因的激活延时设定的一段时间。 OnDelay：延时激活 (页 2581)
OffDelay 将原因的取消激活延时设定的一段时间。 OffDelay：延时取消激活 (页 2584)
脉冲 激活一个原因并在定义的时段内保持激活。 脉冲：激活指定的一段时间 (页 2586)

对定时器进行编程

要对定时器进行编程，请按以下步骤操作：

1. 选择一个原因。

2. 双击“指令”(Instructions) 任务卡中的一个定时器。

参见

有关原因的基本信息 (页 9813)

18.4.5 插入和编辑原因 (S7-1200, S7-1500)

选择原因

如果选择某个原因，则会自动选择整个原因行。将选择原因本身及其所有交叉点。

要选择一个或多个原因，请按以下步骤操作：

1. 在原因行的左侧区域中，单击原因的灰色编号。

2. 要选择其它原因，请在按住 <Ctrl> 键的同时单击其它原因编号。

要在一个区域内选择多个原因，请按以下步骤操作：

1. 单击第一个原因中的灰色编号。

2. 按住 <Shift> 键，然后单击 后一个原因的编号。

要选择矩阵中的所有原因，请执行以下操作步骤：

1. 单击一个原因。

2. 选择“编辑 > 全部选择”(Edit > Select all) 菜单命令。
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在 后一个位置添加原因

要在 后一个位置添加新原因，请按以下步骤操作： 
1. 在 后一个原因之后单击“添加新条目”(Add new) 按钮。

将会在 后一个位置添加原因。

2. 可输入新原因的注释并为其分配一个有意义的名称。

或

1. 选择一个原因。 
2. 在“基本指令”(Basic instructions) 任务卡中，打开“原因指令”(Cause instructions) 文件夹。

3. 右键单击以下类别中的一条原因指令：

– 位逻辑运算

– 比较运算

– 定时器

将会在 后一个位置添加原因，并且其中已经包含选定指令。

4. 可输入新原因的注释并为其分配一个有意义的名称。

或

1. 选择一个原因。

2. 在“基本指令”(Basic instructions) 任务卡中，打开“常规”(General) 文件夹。

3. 双击“空功能框”(Empty box) 元素。

4. 将会在 后一个位置添加原因。

5. 将光标放在空功能框右上角的三角形图标上，
将显示一个下拉列表。

6. 在该列表中，选择一条指令。

在选定的原因之后添加其它原因。

要在选定的原因之后添加新原因，请按以下步骤操作：

1. 选择要在哪一个原因后面添加新原因。 
2. 从快捷菜单中选择“添加原因”(Add cause) 命令。 

新原因将添加在选定的原因后面。  
或

1. 选择原因的一个元素，例如一个注释。

2. 在“基本指令”(Basic instructions) 任务卡中，打开“常规”(General) 文件夹。

3. 双击“空功能框”(Empty box) 元素。

4. 一个原因将插入在选定元素的后面。
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5. 将光标放在空功能框右上角的三角形图标上，
将显示一个下拉列表。

6. 在该列表中，选择一条指令。

在任意位置插入原因

要在任意位置插入新原因，请按以下步骤操作：

1. 在“基本指令”(Basic instructions) 任务卡中，打开“原因指令”(Cause instructions) 类别。

2. 选择一个指令并将其拖至原因列中的所需位置。 
新原因将插入在选定的原因后面。  

重命名原因

创建新原因时，将为其指定一个预先定义的名称，例如“Cause1”。可以重命名原因以为其分

配一个有意义的名称。 
要重命名原因，请按以下步骤操作： 
1. 双击原因名称。

2. 输入新名称。

移动原因

要移动原因，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个原因。

2. 将原因拖至目标位置。

3. 要将原因移至另一个 CEM 块中，可以在按住 <Ctrl> 键的同时拖动该原因。

或

1. 在快捷菜单中，选择“剪切”(Cut) 命令。

2. 选择一个原因，在其后面插入复制的原因。

3. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。

复制原因

要复制原因，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个原因。

2. 按住 <Ctrl> 键并将原因拖至目标位置。

3. 要将原因复制到另一个 CEM 块中，可以在未按下 <Ctrl> 键的情况下拖动原因。
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或

1. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

2. 选择一个原因，在其后面插入复制的原因。

3. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。

删除原因

要删除原因，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个原因。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

CEM 程序始终都至少包含一个空原因。如果用户选中并删除一个程序的所有原因，则将保

留一个空原因，并且这一空原因无法删除。

 

参见

有关原因的基本信息 (页 9813)
在原因中编程指令 (页 9816)

18.5 编程结果 (S7-1200, S7-1500)

18.5.1 有关结果的基本信息 (S7-1200, S7-1500)
在项目中插入新 CEM 功能块时，其中已经包含一个带有一个原因和一个结果的矩阵。可以

将更多原因和结果添加到矩阵中并进行编辑。

CEM 块中 多可编程 250 条原因和 250 条结果。

结果的功能

借助结果可以确定因果矩阵对特定过程事件的响应。

一个结果始终分配给一个或多个交叉点列。如果发生过程事件，并确保其中一个列通过原因

变为激活状态，则关联的结果也会变为激活状态。

每个结果均包含一个由用户编程并在结果激活时执行的指令。该指令将互连的操作数的信号

状态设置为“0”或“1”。
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下图显示了两个结果： 
• “原因 1”激活并通过交叉点作用于“结果 1”上。互连的操作数“门 1”发出信号“1”
• “原因 2”未激活。因此，分配的结果 2 也未激活，互连的操作数“门 2”发出信号“0”。

结果中的指令

在每个结果中，都可以使用一个指令。 
可使用以下指令： 
• =：赋值 
• S：置位输出 
• R：复位输出 
有关各个指令的详细说明和编程示例，请参见“结果指令”部分。 
另请参见：结果指令 (页 2588)
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具有多个交叉点列的结果

也可选择将多个交叉点列分配给一个结果。 
不同的列通过“或”逻辑运算链接在一起：如果其中一列变为激活状态，则分配的结果也会

变为激活状态。

有关详细说明和程序示例，请参见“编程交叉点”部分。

另请参见：用“或”运算链接多个交叉点列 (页 9841)

结果的结构

结果包含以下元素：

① 结果编号

② 注释区域

③ 操作数

④ 输出连接

⑤ 结果名称 
⑥ 指令框的标题

⑦ 指令框

⑧ 输入端子排

⑨ 结果的状态栏
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结果的接口参数

CEM 功能块的接口包含用于所编程的各结果的结构。其中包含可在用户程序中查询的结果

的特定信息。但无法对参数进行写访问。这些参数会在程序运行时自动设置。

下图说明了如何查询结果的接口参数。如果原因 1 处于激活状态，则结构元素“# Effect1.A”在
块接口中传送信号“1”。将在相应激活的“原因 2”和“结果 2”中查询信号状态。

有关接口参数的详细说明，请参见“CEM 程序的块接口”部分。

另请参见：CEM 程序的块接口 (页 9847)
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结果编程的步骤

通常，要对结果进行编程，请按以下步骤操作：

步

骤

说明 更多信息

1 插入结果 插入和编辑结果 (页 9829)
2 选择指令和互连参数 对结果中的指令编程 (页 9827)

 
3 增加附加交叉点列（可选） 用“或”运算链接多个交叉点 (页 9841)
4 添加输入（可选） 添加输入和输出或对其取反 (页 9828)
5 对指令的输入或输出取反（可选）

参见

编程交叉点 (页 9832)

18.5.2 在结果中编程指令 (S7-1200, S7-1500)
每个结果均包含一个由用户编程并在结果激活时执行的指令。该指令将互连的操作数的信号

状态设置为“0”或“1”。
新插入的结果已包含一个空功能框。可在该框中对指令进行编程，操作步骤如下：

选择一个指令

要选择结果适用的指令，请按以下步骤操作：

1. 将光标放在空功能框右上角的三角形图标上，
将显示一个下拉列表。

2. 在下拉列表中选择所需指令。
另请参见：结果指令 (页 2588)

参数互连

插入结果时，将在每个参数处插入字符串“<??.?>”作为要连接的操作数的占位符。 
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要选择操作数并将其与参数互连，请按以下步骤操作：

1. 单击占位符“<??.?>”。
将打开一个输入字段。

2. 输入相应的操作数，例如 PLC 变量或局部变量。
如果尚未定义该参数，可以通过快捷菜单选择命令“定义变量”(Define tag)。

或从 PLC 变量表中拖拽： 
1. 在项目树中打开“PLC 变量”(PLC tags) 文件夹并选择一个 PLC 变量表。 
2. 打开详细视图。  
3. 将所需的变量从详细视图拖到程序中的相应占位符“<??.?>”位置， 
或从块接口拖拽： 
1. 打开块接口。 
2. 将所需的操作数从块接口拖到程序中的相应占位符“<??.?>”位置。  

18.5.3 在一个结果处添加输入和输出或对输入和输出取反 (S7-1200, S7-1500)

添加输入

如果在结果中插入一个附加输入，则将为该结果创建一个新的交叉点列。

为此，请执行以下操作步骤： 
1. 右键单击一个结果。 
2. 在快捷菜单中，选择“添加交叉点列”(Add intersection column) 命令。 
或者： 
1. 单击指令框中上次输入内容旁的黄色星号。

另请参见“用“或”运算链接多个交叉点列 (页 9841)”

添加输出

可通过附加输出来扩充指令，将多个操作数置位或复位。  
为此，请执行以下操作步骤： 
1. 右键单击一个结果。 
2. 从快捷菜单中选择“添加输出”(Add output) 命令。 
或者： 
1. 单击指令框中上一次输出内容旁的黄色星号。

另请参见“添加输入/输出 (页 2566)”
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将输入和输出取反

要将输入端或输出端的信号状态取反，请执行以下步骤：

1. 右键单击输入或输出。
按下 <CTRL> 键来选中一个结果中的多个输出。

2. 在快捷菜单中，选择“引脚取反”(Invert pin) 命令。
或者：
将“引脚取反”(Invert pin) 指令从“基本指令 > 常规”(Basic instructions > General) 任务卡拖
放到指定的输入或输出处。
在输入端或输出端用一个小圆圈表示取反。

3. 要对取反的结果进行取反，可再次选择“引脚取反”(Invert pin) 命令。
另请参见“引脚取反 (页 2567)”

示例

以下示例所示为包含两个输出的结果。其中一个输出已取反。激活的结果将“Gate1”设置为

“0”，将“Gate2”设置为“1”。
为简化起见，结果已在图中进行水平对齐。

18.5.4 插入和编辑结果 (S7-1200, S7-1500)

选择结果

选择结果时，同时也将自动选择分配给该结果的交叉点列。 
要选择一个或多个结果，请按以下步骤操作：

1. 在结果列的上部区域中，单击结果的灰色编号。

2. 要选择其它结果，请在按住 <Ctrl> 键的同时单击其它结果编号。
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要在一个区域内选择多个结果，请按以下步骤操作：

1. 单击第一个结果中的灰色编号。

2. 按住 <Shift> 键，然后单击 后一个结果的编号。

要选择矩阵中的所有结果，请执行以下操作步骤：

1. 单击一个结果。

2. 选择“编辑 > 全部选择”(Edit > Select all) 菜单命令。

要选择一个单独的交叉点列，请按以下步骤操作：

1. 在结果下面的灰色条中，单击相关交叉点列上面的区域。

在 后一个位置处插入结果

要在 后一个位置插入新结果，请按以下步骤操作： 
1. 在 后一个结果之后单击“添加新条目”(Add new) 按钮。

将会在 后一个位置插入结果。

2. 也可以为新结果输入注释并分配一个有意义的名称。

或

1. 在“基本指令”(Basic instructions) 任务卡中，打开“结果指令”(Effect instructions) 文件夹。
双击结果指令，例如“分配”(Assignment)。
将会在 后一个位置插入结果，并且其中已经包含选定指令。  

2. 也可以选择为新结果输入注释并分配一个唯一名称。

或

1. 选择结果。

2. 在“基本指令”(Basic instructions) 任务卡中，打开“常规”(General) 文件夹。

3. 双击“空功能框”(Empty box) 元素。

4. 将会在 后一个位置添加结果。

5. 将光标放在空功能框右上角的三角形图标上，
将显示一个下拉列表。

6. 在该列表中，选择一条指令。

在所选择的结果之后插入结果

要在选定结果后插入新结果，请按以下步骤操作：

1. 选择新结果的插入位置。 
2. 在快捷菜单中，选择“插入结果”(Insert effect) 命令。 

新结果将插入在选定的结果后面。  
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或

1. 选择结果的一个元素，例如一个注释。

2. 在“基本指令”(Basic instructions) 任务卡中，打开“常规”(General) 文件夹。

3. 双击“空功能框”(Empty box) 元素。

4. 一个结果将插入在选定元素的后面。

5. 将光标放在空功能框右上角的三角形图标上，
将显示一个下拉列表。

6. 在该列表中，选择一条指令。

在任意位置插入结果

要在任意位置插入新结果，请按以下步骤操作：

1. 在“基本指令”(Basic instructions) 任务卡中，打开“结果指令”(Effect instructions) 类别。

2. 选择一个指令并将其拖至结果行中的目标位置。 
新结果将插入在选定的结果后面。  

重命名结果

要重命名结果，请按以下步骤操作： 
1. 双击结果名称。 
2. 输入新名称。

移动结果

要移动结果，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个结果。

2. 将结果拖至目标位置。

3. 要将结果移至另一个 CEM 块中，可以在按住 <Ctrl> 键的同时拖动要移动的结果。

或

1. 在快捷菜单中，选择“剪切”(Cut) 命令。

2. 选择一个结果，在其后面插入复制的结果。

3. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。
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复制结果

要复制结果，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个结果。

2. 按住 <Ctrl> 键的同时将结果拖至目标位置。

3. 要将结果复制到另一个 CEM 块中，可以在未按下 <Ctrl> 键的情况下拖动结果。

或

1. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

2. 选择一个结果，在其后面插入复制的结果。

3. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste) 命令。

删除结果

要删除结果，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个结果。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

CEM 程序始终都至少包含一个空结果。如果用户选中并删除一个程序的所有结果，则将保

留一个空结果，并且这一空结果无法删除。

 

参见

有关结果的基本信息 (页 9823)
在结果中编程指令 (页 9827)

18.6 编程交叉点 (S7-1200, S7-1500)

18.6.1 有关交叉点的基本信息 (S7-1200, S7-1500)

交叉点的功能

“交叉点”是将因果矩阵的原因和结果彼此连接起来的点，其中指定影响相应的结果的具体

原因。 
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交叉点中的动作

用户需对每个交叉点中的动作进行编程。当交叉点激活时，该动作将应用于结果中。

可对交叉点中的以下动作进行编程：

动作 说明

只要交叉点激活，结果输入处的信号状态即为“1”。

结果输入处的信号状态将永久性地置位为“1”。

结果输入处的信号状态将永久性地复位为“0”。

动作的优先级规则

如果一个交叉点列中定义了多个动作，则整个列的结果将按照优先级规则进行计算。

另请参见：交叉点中动作的优先级规则 (页 9836)

动作组

可以将一个交叉列中的多个动作组合到一起，对逻辑运算进行编程。例如，可创建一个“与”

逻辑运算或一个“2 从 3”逻辑运算。 
另请参见：交叉点中的动作组 (页 9836)

示例：“或”运算

以下示例说明了如何用 OR 关联两个原因。当 "Cause1" 或 "Cause2" 激活时，执行交叉操作。

为了进行比较，在 FBD 表示中将显示相同的程序：
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示例：“与”运算

以下示例说明了如何用 AND 关联两个原因。当 "Cause1" 和 "Cause2" 均激活时，执行交叉

操作。

为了进行比较，在 FBD 表示中将显示相同的程序：

示例：“2 从 3”逻辑运算

以下示例说明了如何使用“2 从 3”逻辑运算关联三个原因。当三个原因中的两个原因激活时，

执行交叉操作。

为了进行比较，在 FBD 表示中将显示相同的程序：
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参见

对动作和动作组编程 (页 9838)
CEM 中的程序状态显示示例 (页 10081)
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18.6.2 交叉点中动作的优先级规则 (S7-1200, S7-1500)

说明

根据交叉点列的计算结果，交叉点中的动作具有不同的优先级：

下表显示列出了具体的优先级：

动作 值 说明

true 将结果输入永久设置为信号 1。
false 对信号无影响。

true 将结果的输入设置为信号 1。
false 如果信号未由 S 置位，则将其设置为 0。
true 如果结果输入未由 S 或 N 设置为 1，则会永久设置为信号 0。
false 对信号无影响。

参见

CEM 中的程序状态显示示例 (页 10081)

18.6.3 交叉点中的动作组 (S7-1200, S7-1500)

说明

动作组中包含一列中的多个交叉点，由以下元素进行定义：

• 动作（S、R 或 N）

• 编号

该编号指定组中动作组的结果为“true”时，组中需激活的交叉点数量。 
具有相同动作和编号组合的所有交叉点构成一个动作组。例如，一个动作组中可以包含三个

具有规范“2N”的交叉点。即，要使该组的结果为“true”，则需激活这三个交叉点中的两个。 
列中还可包含多个不同类型的动作组。
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示例

以下示例显示了类型“2N”的动作组。即，要使该动作组的结果为“true”，则需激活这四个原

因中的两个原因。

在以下示例中，显示了一个带两个动作组“2N”和“2S”的列。即，要使该列的整体结果为“true”，
则需激活动作组“2N”的任意两个原因或动作组“2S”的任意两个原因。当两个条件同时满足时，

操作优先规则适用。
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参见

对动作和动作组编程 (页 9838)
交叉点中动作的优先级规则 (页 9836)
用“或”运算链接多个交叉点列 (页 9841)

18.6.4 对动作和动作组编程 (S7-1200, S7-1500)

对动作编程

对动作编程的 简单方式是使用键盘。为此，请执行以下操作步骤：

1. 选择交叉点。

2. 在键盘上输入要执行的动作（N、S 或 R）。
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使用键盘对动作组编程

也可以使用键盘输入动作组。为此，请执行以下操作步骤：

1. 选择交叉点。

2. 使用键盘输入所需动作组（例如，2N、3S 或 4R）。

3. 输入相同的标识 (z.B.2N, 3S, 4R) 即可在组中增加额外的交叉点。

4. 增加达到交叉点数量 低要求所需的交叉点。 
示例：“2N”组需要至少两个交叉点。 

使用动作对话框对动作组编程

对动作组编程时，也可以使用动作对话框提供支持。要使用动作对话框对动作组编程，请按

以下步骤操作：

1. 双击一个交叉点。
将打开动作对话框。

2. 从“选择交叉点动作”(Select intersection action) 选项列表中，选择要执行的动作（N、S 或 
R）。

3. 现在提供两个选项：

– 要将动作加入到现有组中，可在“选择动作组”(Select action group) 选项列表中选择

所需的动作组。

– 要创建新的动作组，可在“选择动作组”(Select action group) 选项列表中选择“新建

动作组”(New action group)。然后在“组态动作组”(Configure action group) 输入字段

中输入交叉点数量，必须达到该数量，才能满足动作组条件。

4.“从”(out of) 字段中显示该动作组中当前包含的元素个数。 
如果未达到所需元素的 小数量，将显示所需的 小数量。

参见

有关交叉点的基本信息 (页 9832)
交叉点中的动作组 (页 9836)
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18.6.5 编辑和移动交叉点 (S7-1200, S7-1500)

选择交叉点

要选择交叉点，请按以下步骤操作：

1. 单击一个交叉点。

2. 要选择其它交叉点，请在按住 <Ctrl> 键的同时单击其它交叉点，或者使用 lasso 功能。

要在一个区域内选择多个交叉点，请按以下步骤操作：

1. 单击第一个交叉点。

2. 按住 <Shift> 键，然后单击 后一个交叉点。

要选择矩阵中的所有交叉点，请执行以下操作步骤：

1. 单击一个交叉点。

2. 选择“编辑 > 全部选择”(Edit > Select all) 菜单命令。

移动交叉点

要移动交叉点，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个连续交叉点。

2. 单击某个选定交叉点中的动作并按住鼠标按钮不放。

3. 将交叉点拖至目标位置。
如果将交叉点拖至现有交叉点处，后者将被覆盖。 
如果将交叉点拖至交叉点区域外，交叉点将被删除。

复制交叉点

要复制交叉点，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个连续交叉点。

2. 单击某个选定交叉点中的动作并按住鼠标按钮不放。

3. 按住 <Ctrl> 键同时将交叉点拖至目标位置。
如果将交叉点拖至现有交叉点处，后者将被覆盖。 
如果将交叉点拖至交叉点区域外，交叉点将被删除。

删除交叉点

要删除交叉点，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个交叉点。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。
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参见

编辑和移动交叉点列 (页 9844)

18.6.6 用“或”运算链接多个交叉点列 (S7-1200, S7-1500)
也可以将多个交叉点列分配给一个结果。一个结果的全部交叉点列通过“或”逻辑运算链接

在一起。当有一个列激活时，结果的输入为信号“1”。
多可以将五个交叉点列分配给一个结果。

不同交叉点列中的动作组

在每个交叉点列中都可以定义动作组。将逐列对所有组进行估算。这适用于所有动作类型

（“N”、“S”和“R”）的动作组。 
下图所示为包含两个交叉点列的结果。第一列中的两个动作“2N”构成一个动作组。在图中用

蓝色矩形加以指示。第二列中的两个动作“2N”构成第二个动作组，用绿色矩形指示。 
两个动作组均用“或”逻辑运算连接。如果第一列中的动作组“2N”或第二列中的动作组“2N”
二者有一个激活，“Effect1”就会激活。估算过程与列顺序无关。
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下图显示了在线布局中的示例。

“Button1”和“Sensor1”的信号均为“1”。第一列中的动作组变为激活状态，并将结果置位为信号

“1”。 
第二列中的动作组未激活，因为没有将“Button2”置位。但这并不影响结果，因为结果是由

第一列进行置位。
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不同交叉点列中的动作“S”和“R”
动作“S”和“R”始终配对使用。如果在一个结果中使用多个交叉点列，则“S”和“R”这两个动作无

需在同一个列中，而是可以分布在不同列中。

下图所示为一个示例。“Effect1”设置为激活，如果满足“Cause1”和“Cause3”中的条件，则输出

“openGate1”将被永久置位。如果这两个条件都不再满足，仍会将“openGate1”置位。如果不

再满足二者之中的一个条件，但满足“Cause2”的条件，则“openGate1”会再次复位。 
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参见

编辑和移动交叉点列 (页 9844)
交叉点中的动作组 (页 9836)

18.6.7 编辑和移动交叉点列 (S7-1200, S7-1500)

在 后一个位置增加交叉点列

要在 后一个位置插入新交叉点列，请按以下步骤操作：

1. 右键单击结果中的指令框。 
2. 在快捷菜单中，选择“添加交叉点列”(Add intersection column) 命令。 

如果结果中包含的列数量达到 大数量（5 列），则菜单命令会呈灰色显示。
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或者： 
1. 单击指令框中右下角的黄色星形图标。

后一个位置将增加一个新的交叉点列。如果结果中包含的列数量达到 大数量（5 列），则
不会显示星形图标。

在所选列或交叉点后面插入交叉点列

要在所选列的后面插入新的交叉点列，请按以下步骤操作：

1. 选择一个列或交叉点，将新列插入该列后面。 
2. 在快捷菜单中，选择“添加交叉点列”(Add intersection column) 命令。 

新交叉点列将插入到选定列的后面。如果结果中包含的列数量达到 大数量（5 列），则菜
单命令会呈灰色显示。
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选择交叉点列

要选择交叉点列，请按以下步骤操作：

1. 在结果的状态栏中，单击相关交叉点列上面的区域。

2. 要选择更多交叉点列，请在按住 <Ctrl> 键的同时单击其它列上面的区域。

移动交叉点列

要在一个结果内移动交叉点列或将交叉点列移至另一个结果，请按以下步骤操作：

1. 选择列。

2. 将列拖至目标位置。
列即插入到释放时所在列的后面。

复制交叉点列

要复制交叉点列，请按以下步骤操作：

1. 选择列。

2. 按住 <Ctrl> 键的同时将列拖至目标位置。
列即插入到释放时所在列的后面。

删除交叉点列

要删除交叉点列，请按以下步骤操作：

1. 选择列。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。
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参见

用“或”运算链接多个交叉点列 (页 9841)
编辑和移动交叉点 (页 9840)
交叉点中的动作组 (页 9836)

18.7 CEM 程序的块接口 (S7-1200, S7-1500)

18.7.1 CEM 块接口的概述 (S7-1200, S7-1500)

概述

CEM 功能块的接口包含用于所编程的各原因和结果的结构，这一结构含有在用户程序中可

查询的原因和结果的特定信息。无法对接口参数进行写访问。

有关接口参数应用的编程示例，请参见“有关原因的基本信息 (页 9813)”部分。

原因的静态参数

下表列出了在块接口“静态”(Static) 区域中，为 CEM 功能块中所有原因创建的参数：

元素 说明 数据类型

A 原因激活。 BOOL
A0 原因已取消激活。 BOOL
A1 原因已激活 BOOL
AF 原因指令激活。 BOOL
AT 时间函数激活。 BOOL
T 上次激活以后该原因的激活时间。 TIME
PT 定时器函数预设的时间段 TIME
ET 定时器函数已经过的时间 TIME
IM 系统内部 DWORD
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结果的静态参数

下表列出了在块接口“静态”(Static) 区域中，为 CEM 功能块中所有结果创建的参数：

元素 说明 数据类型

A 结果激活。 BOOL
A0 结果已取消激活。 BOOL
A1 结果已激活 BOOL
T 上次激活后该结果的激活时间。 TIME
Q 结果交叉点的 RS 触发器位存储器激活。 BOOL
IM 系统内部 DWORD

激活参数 A，A1 和 A0
下图已一个原因为例，显示了参数 A，A0 和 A1 的特性概览。结果参数 A、A0 和 A1 的特性

相同。
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参数 说明

A 所分配的原因或结果激活时，参数“A”随之激活。

A1 “A1”参数执行边沿评估： 
• 如果原因或结果在当前周期中取消激活，则“A1”的信号为“1”。 
• 在下一个周期中对原因或结果进行再次评估时，“A1”将复位为“0”

A0 “A0”参数也执行边沿评估： 
• 如果原因或结果在当前周期中禁用，则“A0”的信号为“1”。 
• 在下一个周期中对原因或结果进行再次评估时，“A0”将复位为“0”

创建 CEM 程序 (S7-1200, S7-1500)
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组态报警 19
19.1 报警组态简介 (S7-300, S7-400, S7-1500)

概述

通过报警可以快速检测自动化系统中的过程控制错误，并准确定位和清除这些错误。 这会

导致工厂停机时间大幅降低。   
在输出报警前，需要进行组态。 
可以创建、编辑和编译事件相关报警及其文本和属性，并在显示设备中显示。 
下表列出了报警类型及其功能简要说明。

报警类型 说明

程序报警 程序报警用于报告程序同步事件，每个都指定给一个

块。 在程序编辑器中创建，在报警编辑器中编辑。 
系统诊断报警 系统诊断报警是与组态相关的模块事件，在硬件组态

中激活或取消激活。 这类报警在报警编辑器中只能查

看，不能编辑。

用户诊断报警 通过用户诊断报警，可以将用户条目写入诊断缓冲区

并发送相应报警。 需要为这些报警指定一个 CPU。 这
类报警在报警编辑器中创建，而且编辑。 

19.2 分配报警编号 (S7-300, S7-400, S7-1500)

分配编号 
通过 CPU 中唯一的编号来识别报警。这表示无需在复制全部程序后重新编译。该规则的例

外情况是复制单一块。在这里，要将更改后的报警编号 (ID) 包含在程序中，必须进行重新编

译。 

对 PLC 进行编程
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19.3 报警的组件 (S7-300, S7-400, S7-1500)

概述

报警的显示方式取决于报警方法、所用的报警块和显示设备。  
下表中列出了报警可以使用的组件：

组件 说明

时间戳 在自动化系统中发生报警事件时生成。

报警状态 可以是：到达、到达带确认、离去、离去不带确认、离去带确认。

相关值 通过一些报警，可以添加可通过正在使用的报警指令评估的相关值。

图像 如果存在系统冲突，则产生的报警可以随后显示在 HMI 设备上。

报警编号 由系统分配的在 CPU 中唯一的编号 (ID)，可以识别报警。

报警文本 由用户组态。

组 ID 如果为一组报警指定了相同的值，则这些报警可确认为一组。 
有关 WinCC 中报警组态的更多信息，请参见相关在线帮助。

19.4 可用的报警块 (S7-300, S7-400, S7-1500)

S7-300/400：报警块概述   
可以从以下报警块中选择：

• ALARM
• ALARM_8
• ALARM_8P
• NOTIFY
• ALARM_S
• ALARM_SQ
• AR_SEND（用于发送归档；无可用报警文本组态和报警属性）
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• NOTIFY_8P
• ALARM_DQ
• ALARM_D
• ALARM_T

S7-300/400：何时使用哪个报警块？

下表有助于决定应用程序使用的报警块。报警块的选择取决于下列因素：

• 块中可以使用的通道数以及每个块调用要监视的信号数。

• 确认报警的可能性。

• 包含相关值的可能性。

• 要使用的显示设备。

• CPU 的组态限制。

报警

块

通道 确认 相关

值

特性

ALARM *) 1 √ 多 10 在上升沿或下降沿发

送报警

ALARM_8 *) 8 √ - 在一个或多个信号的

上升沿或下降沿发送

报警

ALARM_8P *) 8 √ 多 10 作为 ALARM_8
NOTIFY 1 - 多 10 作为 ALARM
NOTIFY_8P 8 - 多 10 作为 ALARM
AR_SEND 1 - - 用于发送归档；无可

用报警文本组态和报

警属性

ALARM_SQ 1 √ 1 每个块调用和信号改

变与之前的块调用比

较时，将生成报警。

ALARM_S 1 - 1 作为 ALARM_SQ
ALARM_DQ 1 √ 1 作为 ALARM_SQ
ALARM_D 1 - 1 作为 ALARM_SQ
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报警

块

通道 确认 相关

值

特性

ALARM_T - - - 系统预留用于测试目

的

*)　如果激活确认触发报警，则该报警不会显示在报警视图中。

S7-1500：报警块概述

可使用以下报警块：

• Program_Alarm
选择相应的报警类别确定块是否需要确认。系统默认该块无需进行确认。

报警

块

通道 确认 相关

值

特性

Program_Alarm 1 可能 多 10 在上升沿或下降沿发

送带有时间戳的报警

（参见“创建程序报

警 (页 9867)”） 

19.5 报警类型和报警 (S7-300, S7-400, S7-1500)
使用程序编辑器，您可以选择首先创建报警类型（这表示 FB 作为背景数据块的模板），然

后再创建报警（这表示背景数据块来自报警类型的模板）。   

具有报警功能的块可以是 FB 或背景 DB
• 通过 FB 可以创建作为报警模板的报警类型。对于由此得到的报警，将自动包含对报警类

型进行的任何输入。如果将背景 DB 分配到 FB，会根据报警类型的模板自动生成背景 DB 
的消息并分配报警编号。

• 通过背景 DB，可以修改基于特定背景报警类型生成的报警（如果它们未被锁定）。

区别是报警编号被分配到报警，而没有分配到报警类型。报警编辑器中的报警类型和相应实

例一个接一个进行排列。默认情况下，包含报警实例的表是折叠的。
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更改报警类型数据

如果更改报警类型的数据，那么这些更改将自动包含在实例中。

例外：已在实例中更改该数据，或随后锁定或取消锁定报警类型中的数据。 

说明

如果将实例复制到不同的程序，而不复制报警类型，那么将不会完全显示实例。在这种情况

下，同样将报警类型复制到新程序。

将实例特定数据复位为报警类型的值

如果属性或文本在报警实例中被覆盖，类型图标将显示在报警编辑器中的属性旁边。可以决

定是否针对每个属性再次使用报警类型的值。在这种情况下，不会显示类型图标。 

参见

编辑报警类型 (页 9861)
创建背景数据块并编辑报警实例 (页 9861)
有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (页 9877)
锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)
创建报警类别 (页 9884)
编辑报警类别 (页 9885)
使用报警编辑器 (页 9858)

19.6 形参、报警数据类型和报警块 (S7-300, S7-400, S7-1500)

作为报警编号输入的形参 (S7-300/400)   
对于每个程序报警或程序报警组，程序中都需要一个形参（报警名称），在程序的变量概述

中被指定为 STATIC 参数。形参可用于报警编号输入并形成报警基础。

提供具有合适数据类型的形参 (S7-300/400) 
必须为形参分配与所用报警块一致的报警数据类型。
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报警数据类型和相应的报警块   
下表显示了报警数据类型及其相应的报警块和属性。数据类型值的名称与报警块的名称相同

（例外：请参见下表）并且具有前 “C_”。

SIMATIC 系统 数据类型 报警块 属性

S7-400 C_Alarm_8 ALARM_8 8 个通道，可确认，无

相关值

S7-400 C_Alarm_8p ALARM_8P 8 个通道，可确认，每

个通道 多 10 个相关

值

S7-400 C_Notify NOTIFY 1 个通道，无确认，

多 10 个相关值

S7-400 C_Alarm ALARM 1 个通道，可确认，

多 10 个相关值

S7-300/400 C_Alarm_s ALARM_S 1 个通道，无确认，

多 1 个相关值

S7-300/400 C_Alarm_s ALARM_SQ 1 个通道，可确认，

多 1 个相关值

S7-400 C_Ar_Send AR_SEND 用于发送归档

S7-400 C_Notify_8p NOTIFY_8P 8 个通道，无确认，

多 10 个相关值

S7-300/400 C_Alarm_s ALARM_DQ 1 个通道，可确认，

多 1 个相关值

S7-300/400 C_Alarm_s ALARM_D 1 个通道，无确认，

多 1 个相关值

S7-1500 Program_Alarm Program_Alarm 1 个通道，可通过参数

分配确认， 多 10 个
相关值

19.7 报警编辑器的布局 (S7-300, S7-400, S7-1500)

报警编辑器的布局

下图举例说明了报警编辑器中的各组件：   
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1   工作区中以表格形式显示的报警，参见“使用报警编辑器 (页 9858)”
2 “程序报警”(Program alarms) 选项卡：可以在这里编辑程序报警。参见“工作

区基本知识”

3 “系统报警”(System alarms) 选项卡：系统报警仅可查看，不可编辑。这些报

警在设备属性（快捷菜单命令“转到设备”(Go to Device)）以及项目导航（位

于“常见数据 > 系统诊断设置”(Common data > System diagnostics settings) 
下）中组态。

4   “报警实例”(Alarm instances) 表包含从报警类型 (FB) 派生的背景（背景数据

块）。默认情况下，该表是折叠的。 
5   巡视窗口

  “用户诊断报警”（User diagnostics alarms） 选项卡：可以在此处创建和编

辑用户诊断报警。 
此选项卡不可用于 S7-1500 CPU。

  保存窗口设置：当 PLC 报警再次打开时，当前窗口设置将恢复。 

组态报警

19.7 报警编辑器的布局 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9857



在表格或巡视窗口中，可以输入或修改所需的参数、文本和属性。您可以按升序或降序对表

列进行排序。

19.8 使用报警编辑器 (S7-300, S7-400, S7-1500)
下面是一些使用报警编辑器的基本步骤。 

显示/隐藏报警实例

首次打开报警编辑器时，包含报警实例的表是折叠的。可以使用鼠标更改两张表之间的拆分。

要执行此操作，请在两个区域之间单击，并在按住鼠标按钮的同时左右移动分隔栏来更改间

距大小。通过快速拆分器（两个小箭头键），可以使用单击来 小化表格视图、 大化表格

视图或恢复上一次选择的拆分。

对表格按升序或降序顺序进行排序

要根据某一列对表格按升序或降序顺序进行排序，请执行以下步骤：

1. 如果想要对某一列按升序顺序进行排序，请单击该列的表格标题。

2. 再次单击该列的表格标题可对该列按降序顺序进行排序。

3. 第三次单击该列的表格标题则可取消排序。

复制/粘贴单元格

可以选择一个或多个单元格，并将其插入到其它位置。将会检查数据，如果数据有效，则会

启用快捷菜单命令“复制”(Copy)。接下来会在插入点再次检查数据，如果数据有效，则会

启用快捷菜单命令“粘贴”(Paste)。如果数据无效，快捷菜单命令将灰显。

19.9 创建和编辑报警 (S7-300, S7-400)

19.9.1 创建程序报警 (S7-300, S7-400)

要求

已创建一个函数块。   

组态报警

19.9 创建和编辑报警 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

9858 编程和操作手册, 11/2022



步骤

要创建程序报警，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航的“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择用于创建程序报警的函数块 (FB)，并
双击该块将其打开。

2. 单击“指令”(Instructions) 任务卡中的“扩展指令 > 报警 (Extended instructions > Alarms)，
并将所需的报警块（例如，“Alarm_S”）拖到指令窗口或网络中（取决于块语言）。
结果：FB 的指令部分显示所调用的报警块（在本例中为 ALARM_S 块）的输入。

3. 填写块接口。对于每个将要在 FB 中调用的报警块，需要在调用 FB 中声明变量。为此请输入
以下变量，例如：

– 对于“STATIC”参数，报警块输入的名称（例如“Alarm01”）和数据类型(C_Alarm_s)。
– 将您输入的报警块输入名称（在本例中为“Alarm01”和 ID_16#eeee）指定给“EV_ID”变

量。

说明

如果调用带有多重背景的 FB（其报警已组态），而不是 CPU 中的报警块，则还需要在调

用块中组态带有多重背景的 FB 的报警。

4. 为该 FB 中的所有报警块调用重复步骤 2 到 3。

19.9.2 在报警编辑器中编辑程序报警 (S7-300, S7-400)

要求

已创建一个程序报警。   

操作步骤

要编辑程序报警，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中，双击“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms)。选择“报警”(Alarms) 选
项卡。报警编辑器打开。

2. 在相应列中输入所需文本和属性。

参见

有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (页 9877)
锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)
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19.9.3 在程序编辑器中编辑程序报警 (S7-300, S7-400)

要求

已创建一个程序报警。

步骤

要编辑程序报警，请按以下步骤操作：

1. 在块接口中选择相应行。

2. 切换到巡视窗口中的“报警”(Alarm) 选项卡。

3. 在相应域中输入所需文本和属性。

19.9.4 删除程序报警 (S7-300, S7-400)

步骤

要删除程序报警，请按以下步骤操作：

1. 打开包含希望删除的报警的块。

2. 在指令窗口或网络（取决于块语言）中删除创建期间插入的报警块。

3. 在块接口中选择相应的行，并在快捷菜单中选择“删除”(Delete)。

结果

报警被删除。
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19.9.5 编辑报警类型 (S7-300, S7-400)

步骤

要编辑报警类型，请按以下步骤操作： 
1. 选择所需的报警块。

2. 输入所需文本或选择所需属性。 
如果选择了多通道报警块（例如，“ALARM_8”），则可以将单独的文本和特定属性分配给每
个子报警。

说明

必须在报警编辑器中才能编辑子报警。

3. 如果不希望更改背景的文本或属性，需在报警类型中锁定。

参见

有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (页 9877)
锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)

19.9.6 创建背景数据块并编辑报警实例 (S7-300, S7-400)

要求

已创建 FB 并在其中创建了至少一个报警。   

操作步骤

要将背景数据块 (DB) 分配到报警类型，并编辑特定实例中这些 DB 的报警，请按下列步骤操

作：

1. 双击项目导航中的“新增块”(Add new block)，单击对话框中的“数据块 (DB)”(Data block 
(DB)) 按钮，然后选择将从“类型”(Type) 下拉列表中为其指定背景数据块的函数块（报警类
型）。

2. 在项目导航中，双击“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms)。选择“报警”(Alarms) 选
项卡，打开报警组态。

3. 为相应的报警实例输入所需的更改。

组态报警

19.9 创建和编辑报警 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9861



结果

所创建的背景数据块的报警组态完成。

参见

有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (页 9877)
锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)

19.9.7 创建用户诊断报警 (S7-300, S7-400)
用户诊断报警分配给一个 CPU。在报警编辑器中创建和编辑。   

要求

已创建一个函数块。

操作步骤

要创建用户诊断报警，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航的“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择用于创建用户诊断报警的函数块 
(FB)，并双击该块将其打开。

2. 通过两次调用“WR_USMSG”报警块（每次与下降沿和上升沿连接），在 FB 的巡视窗口中插入
离去的和到达的用户诊断报警的组态。

3. 在项目导航中，双击“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms)。选择“报警”(Alarms) 选
项卡，打开报警编辑器。

4. 在报警编辑器中选择“用户诊断报警”(User diagnostic alarms) 选项卡。

5. 在表中单击并从快捷菜单中选择“插入新报警”(Insert new alarm)。

结果

已创建一个用户诊断报警。

组态报警

19.9 创建和编辑报警 (S7-300, S7-400)

对 PLC 进行编程

9862 编程和操作手册, 11/2022



19.9.8 编辑用户诊断报警 (S7-300, S7-400)

要求

已创建一个用户诊断报警。  
报警编辑器打开。

步骤

要编辑用户诊断报警，请按以下步骤操作：

1. 在相应列中输入所需文本和属性。

19.9.9 删除用户诊断报警 (S7-300, S7-400)
可以删除所选报警。已删除为该报警组态的文本，且空出报警编号以便使用。 

步骤

要删除用户诊断报警，请按以下步骤操作：

1. 在 FB 的指令窗口中删除在创建期间插入的报警块。

2. 在报警编辑器中，选择表中相应的行并在快捷菜单中选择“删除”(Delete)。

结果

报警被删除。不再显示在表格中。

19.9.10 在报警中插入相关值 (S7-300, S7-400)
要向报警添加当前信息，如来自过程的信息，可以在报警文本中的任意位置插入相关值。

步骤 
要将相关值插入报警，请按下列步骤操作： 
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S7-400 的报警 SFB（例如 Alarm、Alarm_8P）
有 10 个相关值，其中的每个长度被限制为 12 个字节。无法在内部对这些值寻址。

1. 按照下列方法组态块：
@<关联值的数量><元素类型>%<格式>@。

2. 在报警文本中将显示相关值的位置插入该块。

S7-300/400 的报警 SFC（例如 Alarm_S）
有 1 个长度被限制为 12 个字节的相关值。可以在内部使用索引和元素类型对其进行寻址。

1. 按照下列方法组态块：
@<索引><元素类型>%<格式>@。 
索引：相关值中的索引。索引可理解为从 1 开始的数组索引。
使用以下公式计算字节偏移量：
偏移量 = ((索引 - 1) * 数据宽度 (元素类型))
仅使用元素类型 Y、W、X 或 R。此处的元素类型仅用于确定数据宽度。显示类型由格式规范
决定。

2. 在报警文本中将显示相关值的位置插入该块。

参见

相关值的结构 (页 9864)
相关值的示例 (页 9866)

19.9.11 相关值的结构 (S7-300, S7-400)
相关值有下列项组成：

元素类型

对相关值的数据类型进行唯一组态：

元素类型 数据类型

Y BYTE
W WORD
X DWORD
I Integer
D DINT
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元素类型 数据类型

B BOOL
C CHAR
R REAL
O LREAL

元素类型仅唯一识别由 AS 传送的数据类型。并不作为转换操作符。

格式

确定显示设备上相关值的输出格式。格式前有“%”符号。下列混合格式适用于报警文本：

格式 说明

%[i]X 共有 i 位数的十六进制数

%[i]u 共有 i 位数且不带符号的十进制数

%[i]d 共有 i 位数且带有符号的十进制数

%[i]b 共有 i 位数的二进制数

%[i][.y]f 小数点后有 y 位数且共有 i 位数的带符号浮点

数

%[i]s 共有 i 位数的字符串（ANSI 字符串）

将打印第一个 0 字节之前的字符 (00Hex)。
%t#<文本列表名称> 访问文本列表

如果位数 [i] 过小，则值将完整输出。 
如果位数 [i] 过大，则会在值之前输出适当数量的填充字符。

如果位数 [i] 过大且输出符号（十进制数/浮点数），则将填充字符的个数减 1。对于浮点数

中的句点或逗号，同样适用。

示例：值 = 1234.567 格式=%8.3f 输出=1234.567；即，即使只有 7 位数，也不会输出填充

字符。

说明

请注意可以选择输入“[i]”，不带方括号。 
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参见

在报警中插入相关值 (页 9863)
相关值的示例 (页 9866)

19.9.12 相关值的示例 (S7-300, S7-400)

相关值的示例：

@1I%6d@：源自相关值 1 的值显示为一个 多六位数的十进制数。 
@2R%6f@：例如，源自相关值 2 的值“5.4”显示为定点数“5.4”（三个前导空格）。 
@2R%2f@：例如，源自相关值 2 的值“5.4”显示为定点数“5.4”（如果位数过小，则不会去

掉）。 
@1W%t#Textbib1@：WORD 数据类型的相关值 1 是 Textbib1 文本库中将要插入的文本引用

的索引。 
格式和输出值的示例：

值=255   格式=%5X    输出="16#000FF"
值=123   格式=%5u   输出="  123" 
值=-200  格式=%4d   输出="-200"
值=19     格式=%8b   输出="2#00010011"
值 = 1234,567  格式=%8.3  输出=“1234,567”；即，即使只有 7 位数，也不会输出空字符。

说明

如果希望将多个相关值传送到 ALARM_S 块，那么可以传送具有 大长度 12 字节的数组。这

些数组可以是 多 12 个 Byte 或 Char、6 个 Word 或 Int、3 个 DWord、Real 或 Dint。 

参见

在报警中插入相关值 (页 9863)
相关值的结构 (页 9864)
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19.9.13 删除相关值 (S7-300, S7-400)
可以通过删除表示报警文本中相关值的占位符来删除相关值。

步骤：

按照下列步骤删除相关值：

1. 在报警文本中查找对应于希望删除的相关值的占位符。
该占位符以“@”字符开头，紧接着是索引和元素类型，可以通过索引和元素类型识别相关值，
然后是格式规范， 后以“@”字符结尾。

2. 删除从报警文本中找到的占位符。

19.10 创建和编辑报警 (S7-1500)

19.10.1 创建程序报警 (S7-1500)

要求

已创建一个函数块。   

操作步骤

要创建程序报警，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中，选择待创建程序报警的函数块 (FB)，然后
双击该块打开。

2. 在 FB 的指令窗口或程序段（取决于块语言）中，插入所选报警块的调用
（“Program_Alarm”）。可在“扩展指令 > 报警”(Extended instructions > Alarms) 下的“指
令”(Instructions) 任务卡中将其找到。系统将在“Static”区域中自动为块接口提供所需信息。

3. 如有必要，可以在打开的对话框中更改报警名称。
结果：FB 的指令部分显示所调用报警块的输入变量，在本示例中为 Program_Alarm 块。

4. 为该 FB 中的所有报警块调用重复步骤 2 到 3。
请注意，对于 S7-1500 CPU，在创建报警时必须指定报警类别。指示报警是否需要确认。不

需要确认的报警也只能用于提供信息。
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因此，存在三种了类型的报警：

• 必须确认的报警，状态为“到达”或“离去”。 
• 无需确认的报警，状态为“到达”或“离去”。 
• 这种报警仅用于提供信息，没有状态。必须在“仅用于信息”(Information only) 列中设置

复选标记。在报警日志中，状态仅为“到达”（上升沿）和“离去”（下降沿）的报警

类型不显示。

该报警类型将显示在 HMI 的“控制报警”(Control alarms) 中。

说明

默认设置为“不带确认”。 

参见

创建报警类别 (页 9884)

19.10.2 在报警编辑器中编辑程序报警 (S7-1500)

要求

已创建一个程序报警。   

操作步骤

要编辑程序报警，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中，双击“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms)。选择“报警”(Alarms) 选
项卡。报警编辑器打开。

2. 在相应列中输入所需文本和属性。

参见

有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (页 9877)
锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)
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19.10.3 在程序编辑器中编辑程序报警 (S7-1500)

要求

已创建一个程序报警。

步骤

要编辑程序报警，请按以下步骤操作：

1. 在块接口中选择相应行。

2. 切换到巡视窗口中的“报警”(Alarm) 选项卡。

3. 在相应域中输入所需文本和属性。

“Program_Alarm”报警块

如果使用“Program_Alarm”报警块，巡视窗口中将显示附加“组态”(Configuration) 选项卡。 
您可以输入其它相关值，例如不在文本中，在空的输入通道 SD_1 到 SD_10 上输入。 
只需单击参数旁的选择框并选择所需值即可实现此关联。

参见

有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (页 9877)
锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)

19.10.4 删除程序报警 (S7-1500)

步骤   
要删除程序报警，请按以下步骤操作：

1. 打开包含希望删除的报警的块。

2. 在块接口中选择相应的行，并在快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
3. 在指令窗口或程序段（取决于块语言）中删除报警块。

结果

报警被删除。
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19.10.5 编辑报警类型 (S7-1500)

步骤

要编辑报警类型，请按以下步骤操作：  
1. 选择所需的报警块。

2. 输入所需文本或选择所需属性。 

参见

有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (页 9877)
锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)

19.10.6 创建背景数据块并编辑报警实例 (S7-1500)

要求

已创建 FB 并在其中创建了至少一个报警。   

操作步骤

要将背景数据块 (DB) 分配到报警类型，并编辑特定实例中这些 DB 的报警，请按下列步骤操

作：

1. 双击项目导航中的“新增块”(Add new block)，单击对话框中的“数据块 (DB)”(Data block 
(DB)) 按钮，然后选择将从“类型”(Type) 下拉列表中为其指定背景数据块的函数块（报警类
型）。

2. 在项目导航中，双击“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms)。选择“报警”(Alarms) 选
项卡，打开报警组态。

3. 为相应的报警实例输入所需的更改。

结果

所创建的背景数据块的报警组态完成。
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参见

有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (页 9877)
锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)

19.10.7 在报警中插入相关值 (S7-1500)
要向报警添加当前信息，如来自过程的信息，可以在报警文本中的各个位置插入相关值。

使用快捷菜单时的操作步骤

要将相关值插入报警，请按下列步骤操作： 
1. 在所需的位置打开快捷菜单，使用相应的菜单命令从文本列表中选择是要插入关键字、变量

还是输入内容。

2. 在出现的对话框中输入所需的参数，并确认输入。

说明

在报警编辑器和块编辑器中都可以组态相关值。如果在报警编辑器中操作，应在块编辑器中

打开要组态报警的块。否则在“变量”(Tag) 选择框中仅可以互连或显示已组态的变量，而不

是新增加或新创建的变量。

如果在报警编辑器中输入相关值，则必须处于编辑模式（两次单击所需的框）才能显示所需

的快捷菜单。

结果

相关值被集成到报警中。 
如果有语法错误，将显示具有红色背景的文本，且必须更正此错误。并非所有的变量都支持

组合与格式化。

在输入变量和文本列表条目时，“地址”(Address) 和报警参数域会自动填充。在对话框重新

打开后它们才会显示。打开块编辑器后，相关值将自动添加到输入通道 SD1 到 SD10。

说明

如果设置了不同的项目语言，则需将相关值复制到所有项目语言中。此时，所做的所有更改

都将自动应用于所有项目语言中。翻译文本时，请确保所有语言都按照相同顺序。

在不同的 Program_Alarm 块之间复制嵌入的数据将输出错误信息，无论这两个块是否有着

同一数据类型和格式的 SD 变量的相同排列。
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不使用快捷菜单时的操作步骤

在报警文本或信息文本的任何位置处，均可插入相关值。为此，请执行以下操作步骤：

1. 在 PCL 程序中插入“Program_Alarm”块。

2. 将“Program_Alarm”报警文本或相关信息文本中待显示其值的变量，分配给“Program_Alarm”
块的 SD 输入。

3. 在项目树中，双击“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms)。选择“报警 > 程序报
警”(Alarms > Program alarms) 选项卡。

4. 选择新的“Program_Alarm”，并在报警文本或信息文本指定位置处，以
“@SD_number%format_information@”格式插入连接指定相关值的引用。

说明

如果设置了不同的项目语言，则相关值将无法复制到所有项目语言中。此时，必须以相应的

典型符号插入各种语言的相关值。相关值的顺序与各语言的顺序不一定完全相同。

参见

相关值的示例 (页 9874)
输入相关值时的设置 (页 9872)
相关值的特性 (页 9873)
相关值的结构 (页 10301)

19.10.8 输入相关值时的设置 (S7-1500)
在报警编辑器和块编辑器中都可以插入报警中的相关值。如果在报警编辑器中操作，应在块

编辑器中打开要组态报警的块。然后“变量”(Tag) 选择框将显示可用的参数，用户可以随后

应用这些参数。如果块编辑器关闭，则只能看到先前使用的参数。

输入关键字

可从下拉列表中选择的可以在文本中定义的可能关键字。

输入文本列表条目作为相关值

从下拉列表中选择所需的文本列表。在“变量”(Tag) 选择框中，选择在运行期间包含文本列

表索引的变量。
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输入文本列表变量作为相关值

在“文本列表”(Text list) 选择框中，选择包含自动化系统中该文本列表索引的变量。在“变

量”(Tag) 选择框中，选择包含自动化系统中该文本列表条目索引的变量。

输入变量作为相关值

在“变量”(Tag) 选择框中选择所需的变量。程序将自动添加地址和报警参数。在“格

式”(Format) 部分，现在必须定义适用于指定变量的显示类型、 短长度以及（如果适用）小

数点位数。

说明

使用旧版本 TIA Portal 创建的项目仍可包含带有嵌入式相关值的手动表示法。这相当于语法 
@<相关值的数量>%<格式规范>@。有关“格式规范”(Format specification) 参数的信息，请

参见“相关值的结构 (页 9864)”。
在此，建议仅使用以上对话框输入新项目中的相关值。

在用户程序中使用 #Program_Alarm_1[#myIndex] 格式的变量下标进行 ARRAY 访问时，运

行时需使用的特定 ARRAY 元素在编程时仍然未知。为此，在程序编辑器中选择此类 ARRAY 访
问时，通常会在巡视窗口中显示第一个 ARRAY 元素的属性。

参见

报警文本的关键字 (页 9875)
在报警中插入相关值 (页 9871)

19.10.9 相关值的特性 (S7-1500)

升级旧项目

在使用旧版本 TIA Portal 创建的项目中，可以包含不同项目语言不同结构的嵌入式相关值。

在不同语言中，相关值的顺序可能不同，相关值也可能会丢失。升级这种类型的项目时，需

统一相关值的顺序。具体取决于原项目中的参考语言设置。此时，建议检查并更正已翻译的

文本信息。
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导入一个已翻译的文本列表 < V14
对于旧版本的报警，进行导出、翻译并重新导入一个文本类别。如果要在当前项目中导入一

个旧文件（如，由于名称相同），则系统会因数据不兼容而拒绝接受。

19.10.10 相关值的示例 (S7-1500)

在快捷菜单中输入的相关值的示例：

关键字：

<Keyword: CpuName>
输入 CPU 的名称作为相关值。

变量：

<Tag: #Temperature>
“#Temperature”变量的值此时显示在报警文本中。

文本列表条目：

<Text list: USER_1: "tag_1">
“tag_1”变量的内容用作“USER_1”文本列表的索引。文本列表中的条目此时将显示在报警文本

中。

文本列表变量：

<Text list: "tag_2"(SD_1):Tag: "tag_1"(SD_2)>
“Tag_2”为待使用文本列表的下标，“Tag_1”为该条目的下标。

不使用快捷菜单输入相关值的示例：

@1%6d@：相关值 1 (SD_1) 的值将显示为一个十进制数（ 多 6 位数）。 
@2%6f@：例如，相关值 2 (SD_2) 的值“5.4”将显示为一个定点数“5.4”（三个前置空格）。 
@2%2f@：例如，相关值 2 (SD_2) 的值“5.4”将显示为一个定点数“5.4”（如果位数过小，则

不去除）。 
@10%t#Textbib1@：相关值 10 (SD_10) 显示时带有“Textbib1”文本库中待插入的文本信息。 

格式和输出值示例：

值 = 255 格式 = %5X 输出 =“16#000FF”
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值 = 123 格式 = %5u 输出 =“ 123” 
值 = -200 格式 = %4d 输出 =“-200”
值 = 19 格式 = %8b 输出 =“2#00010011”
值 = 1234.567 格式 = %8.3 输出 =“1234.567”；即，即使仅包含 7 位数，也不输出空字符。

参见

在报警中插入相关值 (页 9871)

19.10.11 删除相关值 (S7-1500)

步骤：

按照下列步骤删除相关值：

1. 在程序编辑器中打开“组态”(Configuration) 选项卡。

2. 选择要删除的相关值并删除。

3. 另外从报警编辑器中的报警文本删除相关值。

或者

1. 在程序编辑器中选择所需的输入通道。 
2. 删除相关值。

3. 另外从报警编辑器中的报警文本删除相关值。

19.11 文本和属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

19.11.1 报警文本的关键字 (S7-300, S7-400, S7-1500)

报警文本关键字的概述

在事件文本、信息文本或其它文本中，可选择或输入以下关键字。在工程组态系统中，可替

换为实际值。S7-300/S7-400 仅支持手动输入。在 S7-1500 中，可手动输入，也可使用快捷

菜单的选择功能。
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PLC 名称

所组态的 PLC 名称。

S7-1500 示例：<关键字: CpuName> = "PLC_1"
S7-300/S7-400/S7-1500 示例：$$CpuName$$ = "PLC_1"

说明

使用 R/H 系统时，该关键字将替换为 R/H 站的名称。

背景数据块的名称

报警实例的位置，通常是数据块。

S7-1500 示例：<关键字: Instance> = "Block_3_DB"
S7-300/S7-400/S7-1500 示例：$$Instance$$ = "Block_3_DB"

报警的 FB 嵌套

如果在项目中使用嵌套块，则将显示报警定义块的连接路径：从生成数据块的函数块开始到

所有多重实例。

S7-1500 示例：<关键字: Path> = "myFB2\myFB1"
S7-300/S7-400/S7-1500 示例：$$Path$$ = "myFB2\myFB1"

说明

如果这些块未嵌套，则将使用一个空字符串替代关键字“Path”。

报警的名称

报警的名称。

S7-1500 示例：<关键字: Name> = "myAlarm"
S7-300/S7-400/S7-1500 示例：$$Name$$ = "myAlarm"

说明

在文本列表中，不能输入关键字。
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19.11.2 输入文本 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以手动为报警实例输入文本，也可以在报警类型处使用以文本格式输入的默认值。单击文

本中的相关行和类型。如需保护文本信息放置被覆盖，则可单击该列中的此选项。文本可以

包含换行符。

说明

在文本框中使用字符 @
请仅使用 @ 字符声明相关值，如 @4%6d@。此外，如果在文本字段的自由文本中使用 @ 字
符，则某些情况下可能无法解析报警任自由文本中所包含的相关值。 

来自报警类型的文本模板

报警类型中的所有文本均可用作创建报警文本的模板。如果报警类型已包含常规文本，则该

报警类型的所有背景均包含相同的属性和文本。如有必要，可以在报警实例处进行修改。

事件文本

事件文本可以在所有显示设备上显示。

信息文本 
信息文本是为特定显示设备指定的文本。 

其它文本 
其它文本是可由特定显示设备显示的文本。 

19.11.3 有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以将文本和属性锁定在报警类型以防止其在报警实例中发生更改。 对于版本 V13 SP1 及
更高版本，默认不显示连锁符号，并为新生成的报警自动设置连锁符号。 
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锁定报警类型数据

使用报警类型作为模板以便于创建报警。 
• 输入报警类型数据（属性和文本）时，可以指定是否进行锁定。 如果锁定数据，带有闭

合链环的图标将显示在输入框旁边。 如果未锁定属性，则打开链环。

• 如果锁定报警类型中的数据，则无法继续在特定实例的报警中更改这一项。 仅仅显示数据。

• 但是，如果希望进行更改，将需要返回报警类型、取消锁定并在那里进行更改。 

说明

如果编辑其文本/属性未在报警类型中锁定的报警编辑器中的报警实例，那么会在相关列前

面显示类型图标。 单击此图标时，修改的文本/属性将复位为报警类型的值。

参见

锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)

19.11.4 锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (S7-300, S7-400, S7-1500)

显示/隐藏互锁符号

操作步骤

要显示或隐藏互锁符号，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口将显示在工作区域中。

2. 在区域导航中，选择“PLC 报警”(PLC alarms) 组并单击“显示互锁符号”(Show interlock 
symbols) 复选框，选中或移除复选标记。显示该互锁符号时，选中该复选框；隐藏该符号时，
移除该复选框。

结果

应用了更改并且不必显式保存。
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说明

默认情况下会禁用该选项。 

为新程序报警设置/除去互锁

操作步骤

要为新程序报警设置或除去互锁，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中选择“设置”(Settings) 命令。
“设置”(Settings) 窗口将显示在工作区域中。 

2. 在区域导航中选择“PLC 报警”(PLC alarms) 组，单击“在创建新程序报警时显示/隐藏互锁符
号”(Show/hide interlock symbols on creation of a new program alarm) 复选框并设置或除去
选中标记。

说明

默认情况下，该选项为激活状态。

19.11.5 锁定文本 (S7-300, S7-400, S7-1500)

报警类型中的“锁定”(Locked) 选项  
只能在报警类型处锁定文本。显示在输入字段旁的图标指示文本是否被锁定。 所有报警实

例中源自报警类型的锁定文本受到写保护。

要求

互锁符号已激活。

说明

下述步骤的顺序是随机的。

组态报警

19.11 文本和属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9879



锁定文本

按照下列步骤锁定文本： 
• 开始时编辑报警类型。

• 单击希望锁定的输入框旁边的图标。

结果： 图标变为闭合链环。

解锁文本  
要解锁文本，请按下列步骤操作： 
• 开始时编辑报警类型。

• 单击希望解锁的输入框旁边的图标。

结果： 图标变为打开的链环。

参见

有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (页 9877)
锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)
输入文本 (页 9877)

19.11.6 锁定属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

报警类型中的锁定属性  
只能在报警类型处锁定属性。显示在输入字段旁的图标指示文本是否被锁定。 所有报警实

例中源自报警类型的锁定属性受到写保护。

要求

互锁符号已激活。

说明

下述步骤的顺序是随机的。
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锁定属性

按照下列步骤锁定属性：

• 开始时编辑报警类型。

• 在表中单击希望锁定的输入框左边的图标。

结果： 图标变为闭合链环。

解锁属性  
按照下列步骤解锁属性：

• 开始时编辑报警类型。

• 在表中单击希望解锁的输入框左边的图标。

结果： 图标变为打开的链环。

参见

有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (页 9877)
锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (页 9878)

19.12 报警文本列表 (S7-300, S7-400, S7-1500)

19.12.1 报警文本列表基础知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
用户可根据要求对现有文本列表（用户自定义和系统定义文本列表）进行修改，以及编辑文

本和属性。之后，可将这些文本翻译成需使用的项目语言并重新导入。 

说明

请注意，仅当至少选择了一个 PLC 消息文本列表时，“导出”(Export) 按钮才启用。
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如果将引用某个文本列表的信号块复制到另一个程序中，则还必须复制相关的文本列表、创

建另一个具有相同名称和内容的文本列表，或更改报警文本中的相关值。

说明

请注意，消息的文本列表名称中不支持以下任何特殊字符： 
\ / : * ? " < > | @
如果引用的文本列表名称中包含其中一个特殊字符，则将检测到系统错误。该文本将显示为

红色背景，且必须更正。

有关文本列表的详细信息包含在“使用文本列表”一章中。

参见

有关导出和导入报警文本的基本知识 (页 9890)

19.12.2 编辑报警文本列表 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求   
• 已创建了一个用户定义的文本列表。

步骤

要编辑用户定义的文本列表，请按以下步骤操作：

1. 双击项目导航中设备下方的“PLC 报警文本列表”(PLC alarm text lists)。
随即打开文本列表编辑器。 

2. 从表中选择希望编辑的文本列表。

3. 更改所需值：
可更改之前创建的文本或在现有文本列表中插入新文本。

说明

请注意，消息文本列表中不允许包含以下任何特殊字符： 
\ / : * ? " < > | @
如果引用的文本列表名称中包含其中一个特殊字符，则将检测到系统错误。该文本将显示为

红色背景，且必须更正。
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19.12.3 将来自文本列表的文本集成到报警中 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以在一个报警中集成不同文本列表中的文本信息。可以在任意位置放置文本，这表示这些

文本可用于外语的报警中。

S7-300/400 操作步骤 
要将文本列表中的文本集成到报警中，请执行以下操作步骤：

1. 在项目导航中，双击“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms)。选择“报警”(Alarms) 选
项卡。报警编辑器打开。

2. 在报警中待显示文本列表中文本的位置处，以 @[索引][数据类型]%t#[文本列表]@ 格式放置
一个相关值。数据类型必须为 WORD (W)。

说明

例如，S7-300/400：[索引] = 1。这里的 1 是指该报警的第一个相关值。

S7-1500 操作步骤

要将文本列表中的文本集成到报警中，请执行以下操作步骤：

1. 在项目导航中，双击“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms)。选择“报警”(Alarms) 选
项卡。报警编辑器打开。

2. 在报警中，转至文本列表内该文本待显示的位置处，然后在快捷菜单中选择“插入一个动态
参数（文本列表）”(Insert a dynamic parameter (text list)) 或“插入一个动态参数（文本列表
变量）”(Insert a dynamic parameter (text list variable))，在文本列表中插入一个文本列表或
引用。

3. 在“文本列表”(Text list) 选择框中，首先选择包含自动化系统中该文本列表索引的变量。之后，
在“变量”(Tag) 选择域中，选择包含自动化系统中该文本列表条目索引的变量。

说明

如果在报警编辑器中操作，应在块编辑器中打开要组态报警的块。

如果在报警编辑器中输入相关值，则必须处于编辑模式（两次单击所需的框）才能显示

所需的快捷菜单。

注意

请注意，“选择文本列表变量”功能同样适用于 S7-300/400，但这些 PLC 不会对该变量进

行解析。在 S7-1500 中，仅当启用“PLC 中统一报警管理”(Central alarm management in the 
PLC) 设置时，固件版本 V2.9 或更高版本的 CPU 才会对该变量进行解析
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参见

相关值的结构 (页 9864)

19.12.4 将来自文本列表的文本集成到报警中的示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)
S7-300/400： 组态报警文本： 压力为 @2W%t#USER_1@。   
S7-1500： 组态报警文本： 压力的 <文本列表： USER_1: "tag_1">。
名为“USER_1”的文本列表： 

索引 德语 英语

1734 zu hoch 过高

1735 zu niedrig 过低

假设： 提供了值 1734 作为“tag_1”的相关值。

结果： 将于运行期间在操作面板的 HMI 上显示以下报警文本（如果项目语言设置为“英

文”）： 压力过高。

假设： 提供了值 1735 作为“tag_1”的相关值。

结果： 将于运行期间在操作面板的 HMI 上显示以下报警文本（如果项目语言设置为“英

文”）： 压力过低。

参见

将来自文本列表的文本集成到报警中 (页 9883)

19.13 报警类别 (S7-300, S7-400, S7-1500)

19.13.1 创建报警类别 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以根据需要组态报警类别。可以在报警类别编辑器中创建和编辑报警类别。随后可以将报

警分配到报警编辑器中的某一报警类别。 
系统已创建了两个报警类别“Acknowledgment”（适用于带确认的报警）和“No 
acknowledgment”（适用于不带确认的报警）。此处只能修改显示名称。
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总共可创建 16 个报警类别，并指定相应的优先级。报警类别的“带确认”(With 
acknowledgment) 属性指示，所指定的报警强制要求确认。报警类别的 ID 在项目范围内需

唯一，但可更改（允许的范围：33 到 48）。

要求

已在项目导航中打开了“常规数据”(Common data) 文件夹。 

操作步骤   
要确认报警类别，请按以下步骤操作： 
1. 在项目导航中双击“报警类别”(Alarm classes) 条目。

随即打开报警类别编辑器。 
2. 在快捷菜单中选择“插入新报警类别”(Insert new alarm class)。

结果：将会创建一个新报警类别，并自动为其命名。

3. 必要时，在“名称”(Name) 列中为新报警类别输入一个其它名称。
所分配名称的显示语言无须特别指定。

4. 必要时，在“显示名称”(Display name) 列中输入显示名称。该名称可翻译。

5. 在“带确认”(With acknowledgment) 列中，可以指定该报警类别的报警是否需要确认。

6. 必要时，可设置一个优先级。这种情况仅适用于用户自定义的报警类别。
该优先级高于为报警类型指定的优先级。

说明

请注意，对于 S7-1500 CPU，在创建报警时必须指定报警类别。指示报警是否需要确认。

S7-1500：选择“仅信息”(Information only) 选项时，应将程序报警的时间设置得尽可能短。

这样，可避免程序报警文本更改后多次下载归档（报警日志）。

19.13.2 编辑报警类别 (S7-300, S7-400, S7-1500)
用户可随时更改报警类别的设置（名称、ID、显示名称、优先级或确认），即使已为该报警

类别分配了报警。系统将自动对报警应用这些更改（如果该报警的设置未覆盖）。

复制报警类别

要复制报警类别，请按以下步骤操作：

1. 选择待复制报警类别所在行。

2. 在快捷菜单中选择“复制”(Copy)。
3. 在快捷菜单中选择“粘贴”(Paste)。
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结果

所复制的报警类别将使用新名称，添加到表格末尾。 
新报警类别的名称包括：

<原有名称>_<编号>
编号：未使用过的 小自然数。

说明

• 请注意，对于 S7-1500 CPU，在创建报警时必须指定报警类别。指示报警是否需要确认。

• 用户只能更改由系统所生成报警类别的显示名称。

19.13.3 删除报警类别 (S7-300, S7-400, S7-1500)
由于 多只能创建 16 个报警类别，所以必须删除不再需要的报警类别。

步骤

要删除报警类别，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中双击“报警类别”(Alarm classes) 条目。
随即打开报警类别编辑器。

2. 选择所需的报警类别并单击工具栏中的“删除”(Delete) 图标。

结果

报警类别被删除。

说明

无法删除系统生成的报警类别。

19.13.4 报警类别的优先级 (S7-300, S7-400, S7-1500)
对于程序报警和用户诊断报警，可为每种报警类型定义一个优先级（0 到 16）。报警类别

的优先级通常在报警类别编辑器中指定或更改，但也可以之后在报警编辑器中更改单个报警

的优先级。指定给该报警的块不能为写保护。创建新报警时，系统默认设置的优先级为“0”。 
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更改报警类型和报警的优先级

如果后期更改报警类型的数据，则相关更改将自动包含在实例中。例外情况：在实例中已经

更改该数据。

下表列出了各种动作及其效果：

初始状态 动作 结果

无报警类型。 创建报警类型。 报警类别编辑器中报警类别的优先

级，与报警编辑器内“优先

级”(Priority) 列中报警类型的优先级

相同。

报警类型存在，优先级未发生变更。更改该报警类型的报警类别。 报警类别编辑器中报警类别的优先

级，与报警编辑器内“优先

级”(Priority) 列中报警类型的优先级

相同。

报警类型存在，优先级未发生变更。在报警类别编辑器中，更改该报警

类别的优先级。

报警类别编辑器中报警类别的优先

级，与报警编辑器内“优先

级”(Priority) 列中报警类型的优先级

相同。

报警类型存在，优先级未发生变更。在报警类别编辑器中，删除该报警

类别。

该报警类型的优先级设置为“0”并标

记为“无效”。

报警类型存在，优先级未发生变更。更改该报警类型的优先级。 报警类别编辑器中报警类别的优先

级，与报警编辑器内“优先

级”(Priority) 列中报警类型的优先级

不同。

报警类型存在，该报警类型的优先

级已变更。

更改该实例的报警类别。 报警类别编辑器中报警类别的优先

级，与报警编辑器内“优先

级”(Priority) 列中该实例的优先级不

同。

报警（实例）存在，该报警类型的

优先级已变更。

变更该报警类别的优先级。 报警类别编辑器中报警类别的优先

级，与报警编辑器内“优先

级”(Priority) 列中该实例的优先级不

同。

报警（实例）存在，该报警类型的

优先级已变更。

在报警类别编辑器中，删除该报警

类别。

显示该报警类型的优先级并将该报

警类别标记为“无效”。
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初始状态 动作 结果

报警（实例）存在，该报警类型的

优先级已变更。

将该报警类型的优先级更改为与此

报警类别相同的优先级。

该报警类别的优先级与报警编辑器

中“优先级”(Priority) 列内的优先级

相同，但未耦合。

报警（实例）存在，该报警类型的

优先级已变更。

将该报警类型的优先级复位为此报

警类别的优先级。

该报警类别的优先级与报警编辑器

中“优先级”(Priority) 列内的优先级

相同。

如果在后期更改了该报警的优先级，则该值将标记一个星号 (*)。 
用户可随时将更改后的值复位为该报警类别的优先级。为此，可在下拉列表中选择“复位为

类型报警值”(Reset to type alarm value)。 

19.13.5 导出和导入报警类 (S7-300, S7-400, S7-1500)

19.13.5.1 导出和导入报警类的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)

说明

用户可导出一个项目的报警类，并导入到其它项目中。导入报警类的优势在于，无需为每个

项目单独创建报警类。  
报警类将保存在数据文件 (*.dat) 中。

19.13.5.2 导出报警类 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

项目已打开。

操作步骤

要导出报警类，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，单击“共享数据”(Shared data) 文件夹，然后双击“报警类”(Alarm classes)。
2. 在报警类编辑器中，单击工具栏上的“导出报警类”(Export of alarm class settings) 图标。“另

存为”(Save as) 对话框随即打开。

3. 选择导出文件的保存路径。

4. 单击”保存"(Save) 按钮。
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结果

在所选存储位置处，创建了一个 .dat 文件。

19.13.5.3 导入报警类 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

待导入报警类的项目已打开。

操作步骤

要导入报警类别，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，单击“共享数据”(Shared data) 文件夹，然后双击“报警类”(Alarm classes)。
2. 在报警类编辑器中，单击工具栏上的“导入报警类设置”(Import of alarm class settings) 图标。
“打开”(Open) 对话框随即打开。

3. 选择待导入文件的存储路径。

4. 选择所需的 .dat 文件。

5. 单击“打开”(Open) 按钮。

说明

如果打开的项目为只读（如，引用对象），则“导入”(Import) 图标将灰显。

如果在导入过程出错，则将显示一条报警消息且导入过程中止。

结果

报警类显示。
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19.14 导出和导入报警文本 (S7-300, S7-400, S7-1500)

19.14.1 有关导出和导入报警文本的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以将报警类型的程序报警文本导出为标准的 XLSX 格式，通过外部表编辑器进行编辑（例

如，翻译）。同样，可以将这些使用外部表编辑器编辑的报警文本导入到 TIA Portal。

导出文件的格式

列标题的名称固定，不可修改。但列的顺序可以在电子表格中改变。列数取决于导出时的选

择。在文件中，为每个报警分配一个单独的行。

下表列出了各个列中可能出现的内容：

列 说明 与翻译相关

位置 为报警分配的块名称。 -
报警名称 报警的名称 -
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列 说明 与翻译相关

"Alarm text" - English (United 
States) / [en-US] / Event text

报警的事件文本 域标识中包含有语言 
ID。导入时，必须报

警文本指定一个语言 
ID。
如果报警文本中含有

相关值，那么应向 
S7-1500 的文本中添

加一个带有引用 ID 
的表达式。示例：

text <field 
ref="0" />。相关值

分配给带有 ID 的报

警文本。 

√

"Info text" - English (United 
States) / [en-US] / Info text

报警的信息文本 √

"Additional text" - English 
(United States) / [en-US] / 
Additional text

报警的其它文本 √

FieldInfo（仅限 S7-1500） 指定报警文本是否包含相关值。各个设置间将以分号“;”
进行分隔。 
S7-1500 相关值的示例：

变量：<ref id = 0; type = AlarmTag; Tag = Tag1; 
DisplayType = Decimal; Length = 5;>
文本列表：<ref id = 1; type = CommonTextList; 
TextList = Textlist1; Tag = tag 2; Length = 5;>

-

S7-300/400 的示例

下图举例显示了 S7-300/400 导出文件片段。

说明

请注意，上例中的关键字（括在 $$ 或 @ 中）也不会翻译。
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S7-1500 的示例

下图举例显示了 S7-1500 导出文件片段。

在外部表编辑器中翻译报警文本

文本在具有为待翻译语言指定的语言 ID 的相应列中翻译。翻译文本时，请确保所有语言中

相关值的顺序都相同；否则文本将无法导入！

参见

导出报警文本 (页 9892)
导入报警文本 (页 9893)
相关值的特性 (页 9873)

19.14.2 导出报警文本 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

报警编辑器打开。

步骤

要导出报警文本，可执行下列步骤：

1. 单击工具栏上“程序报警”(Program alarms) 选项卡中的“导出”(Export) 按钮。 “导出报警文
本”(Export alarm texts) 对话框将打开。

2. 选择保存导出文件的路径。

3. 选择所需的语言。

4. 必要时，指定是否还要导出事件文本、信息文本和/或其它文本。

5. 单击“确定”(OK)。
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说明

• TIA Portal 中选择的所有项目语言将显示在导出对话框中。 您可以在项目语言编辑器中添加
其它项目语言，使其显示在此选择中。 默认选择所有可用的项目语言，如果某种语言的翻译
不重要，您可以为其取消选择。

• 仅将数据导出至由相应的访问机制所保护的区域。

参见

有关导出和导入报警文本的基本知识 (页 9890)

19.14.3 导入报警文本 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

报警编辑器打开。

步骤

要导入报警文本，可执行下列步骤：

1. 单击工具栏上“程序报警”(Program alarms) 选项卡中的“导入”(Import) 按钮。 “导入报警文
本”(Import alarm texts) 对话框将打开。

2. 选择要保存导入文件的路径并单击“导入”(Import)。
3. 在下一个对话框中选择所需的语言。

4. 单击“确定”(OK)。

说明

• 导入设置不必与导出设置相同。

• 仅导入来自信任来源的文件。

参见

有关导出和导入报警文本的基本知识 (页 9890)
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PLC 程序编译与下载 20
20.1 PLC 程序编译与下载的基本知识

PLC 程序编译与下载  
为确保所创建的 PLC 程序可在自动化系统中执行，首先需编译离线创建的程序数据，然后再

下载到设备中。程序数据可加载到设备和存储卡中。

说明

在以下说明中提及下载“块”时，通常是指下载整个 PLC 程序：

• 包含 PLC 数据类型和 PLC 变量

• 包含软件单元及其下属各块

编译 PLC 程序

块通常进行完整编译，以保持程序保存一致。

有关 PLC 程序编译的更多信息，请参见“有关编译块的基本信息 (页 9897)”

下载 PLC 程序

首次下载程序时，将完全加载程序数据。在后期进行下载过程中，仅下载更改部分。 
为确保程序的一致性，下载更改的块时，所有相关块也将编译并下载。例如，将结构型变更

下载到一个全局数据块中时，访问该数据块的所有代码块也将编译并下载。

下载 PLC 变量

在 TIA Portal V15 及以上版本中，“下载到设备”和存储为离线组态时，也包含 PLC 变量。 

下载 S7-1200 和 S7-1500 CPU 的组和组结构

在 TIA Portal V17 及以上版本中，现有的组和组结构将包含在“下载到设备”中一同下载，

并根据离线组态进行存储。 
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各个组和组结构可从以下系统文件夹中下载：

• “程序块”(Program blocks)
• “PLC 数据类型”(PLC data types)
• “PLC 变量”(PLC tags)（仅 CPU S7-1500 固件版本 V2.5 及更高版本）

这同样适用于“软件单元”(Software units) 下列出的上述系统文件夹。

用户可在项目树中选择其中一个对象，连同包含的组和组结构一同下载到 CPU S7-1200 或 
S7-1500 中。 
此时，可使用适用于软件下载的所有下载命令进行下载。

说明

下载带有组和组结构的对象

下载包含组和组结构的单个对象时，组结构中的所有变更都随之一同下载。

如果待下载的对象包含在一个软件单元中，则软件单元内该组结构中的所有变更都将包含在

下载过程中。

如果待下载的对象位于软件单元之外，则该软件单元外此组结构中的所有变更也都将包含在

下载过程中。

说明

与下载无关的组和组结构变更

仅对影响组结构的变更与下载无关，这是因为这些变更对程序的处理过程无影响。

以下变更与下载无关，例如：

• 将块移动到其它组中

• 创建和重命名组

 仅当再次发生与下载相关的变更（如，对块进行更改）时，变更后的组结构才会随之一同

下载到控制器中。

S7-1200 和 S7-1500 CPU 上传组和组结构

使用“从设备中上传”(Upload from device)，也可将组和组结构从在线项目传送到新项目中。

PLC 程序编译与下载
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有关加载的其它特别事项：

• 在下载操作过程中，同时下载重建程序时所需的所有信息（包含诸如代码和数据块名称

及注释之类的符号信息），下载的信息可显示为多达三种组态项目语言。如果更改了项

目语言，必须重新加载程序。 
• 符号信息不会加载到工作存储器中，而是加载到装载存储器中。 
• 从设备加载了数据之后，程序中便再次可以使用符号信息，这提高了程序代码的可读性。

请注意，加载到设备/从设备加载并不能代替将数据保存在离线项目中，这是因为无法通

过加载到设备以及从设备加载来再现监控表或项目的多语言功能。

• 从设备加载完之后，只有在输入了正确的密码之后才能显示受专有技术保护的块中的所

有数据。

• 有关 PLC 程序下载的更多信息，请参见： 
“块下载介绍 (页 9903)”(S7-1200/1500) 
“块装载简介 (页 9927)”(S7-300/400)
“下载 PLC 变量简介 (页 9942)”(S7-1200/1500)

参见

有关编译块的基本信息 (页 9897)
块装载简介 (页 9927)
块下载介绍 (页 9903)
下载 PLC 变量简介 (页 9942)
编译和下载软件单元 (页 9159)

20.2 编译块

20.2.1 有关编译块的基本信息

简介

用户程序必须先经过编译才能在 CPU 中执行。每次进行更改后都需要重新编译程序。

PLC 程序编译与下载
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编译期间会执行以下步骤：

• 检查用户程序的语法错误。

• 将从用户程序中删除不需要的指令。

• 检查被编译块中的所有块调用。如果更改了被调用块的接口，则会在信息窗口的“编

译”(Compilation) 选项卡中显示错误信息。必须先更正这些错误。

• 块在用户程序中的编号不能重复。如果多个块具有相同的编号，在编译过程中将对编号

冲突的块自动重新编号。在以下情况下将不对块重新编号：

– 块被单独选中或者随其它块一起选中进行编译。 
– 在块的属性中将编号分配设置为“手动”(manual)。
无法通过自动重新编号解决的编号冲突必须手动更正。请注意巡视窗口中针对此问题的

消息。 

说明

重新编号专有技术保护块

仅 S7-1500 和 S7-1200 (V4) 系列 CPU 支持对无密码的专有技术保护块进行自动重新编

码和手动重新编码。专有技术保护功能必须通过 TIA Portal V13 SP1 或更高版本进行设

置。 

• 后，将用户程序编译成 CPU 可读取的代码。

编译方法

可在以下窗口或编辑器中启动编译：

• 在项目树中编译块

用于编译单个块或同时编译“程序块”文件夹中的一个或多个块。 
• 在程序编辑器中编译块

该选项用于编译单个打开的块。

• 在调用结构或从属性结构中编译块

用于编译个别的块。

另请参见“调用结构 (页 9998)”，“从属性结构 (页 10005)”
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编译选项

如果要在项目树中编译块，可选择更多选项：

• 软件（仅更改）

将编译所选块中的所有程序更改。如果已选择了块文件夹，那么将编译该文件夹中包含

的块的所有程序变更。

• 软件（编译所有块）

编译所有块。建议在第一次编译时以及在进行了重大修订后执行此操作。 
• 软件（重置预留存储器）

所选块接口的预留区域中声明的所有变量都将移动到接口的标准区域中。现在，存储器

预留区域可用于进行接口扩展。

说明

该选项仅适用于 S7-1500 和 S7-1200 V4 及更高版本系列的 CPU。

一致性检查 
更改被调用块的接口或使用的 PLC 数据类型，可以导致在调用块和被调用块之间；或者发生 
PLC 数据类型与使用这些数据类型的全局 PLC 数据块之间不一致的情况。 
为了避免用户程序出现此类不一致情况，在每次执行编译前系统自动执行一致性检查。比较

时间戳，然后根据比较的结果执行或取消编译。

• 仅当被调用块接口的时间戳记早于调用块对应的时间戳记时，才能编译调用块。

• 仅当基于 PLC 数据类型的全局数据块的时间戳记晚于此 PLC 数据类型的时间戳记时，才

能正确编译该全局数据块。

• 仅当背景数据块接口的时间戳记与所分配的函数块对应的时间戳记相同时，才能正确编

译该背景数据块。

如果取消编译过程，则在巡视窗口中将显示一条报警。更新相关块中的块调用和全局数据块

中的 PLC 数据类型，然后重启编译。通过一致性检查还可找到不能编译的专有技术保护的块。

在巡视窗口中也将显示相应消息。

若立即开始加载，而不是首先编译，则所选块会自动编译，并显式更新块调用和全局数据块。

请注意，各 CPU 系列之间具有以下区别：

• S7-1200/1500：所有受影响的块都加载，以保证不会造成不一致性。

• S7-300/400：仅加载所选块。
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参见

在项目树中编译块 (页 9900)
在程序编辑器中编译块 (页 9901)
更正编译错误 (页 9902)
块时间戳 (页 9196)
在 LAD 中更新块调用 (页 9425)
在 FBD 中更新块调用 (页 9487)
在 STL 中更新块调用 (页 9554)

20.2.2 在项目树中编译块

可在项目树中编译一个块、多个块或所有块。

对于 S7-1500 和 S7-1200 V4 系列的 CPU，也可通过运行编译复位带有存储器预留区域的块

存储器布局。 有关存储器预留区域的更多信息，请参见章节“加载块 (S7-1200/1500) > 无
需重新初始化进行块变更加载”。

要求

项目树已打开。 

在项目树中编译一个或多个块     
要在项目树中编译多个块，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 选择要编译的块。

3. 从快捷菜单中选择“编译 > 软件（仅变更）”(Compile > Software (only changes)) 命令。
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在项目树中编译所有块

要在项目树中编译“程序块”(Program blocks) 文件夹中的所有块，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 可选择以下两个不同选项之一进行编译：

– 如果只编译自上次编译后发生的变更，则需在快捷菜单中选择“编译 > 软件（仅变

更）”(Compile > Software (only changes)) 命令。

– 如果要编译所有块，请在快捷菜单中选择“编译 > 软件（编译所有块）”(Compile > 
Software (compile all blocks)) 命令。

复位存储器布局 (S7-1500/S7-1200 V4)
按照以下操作复位块的存储器布局：

1. 选择“程序块”(Program blocks) 文件夹，或该文件夹中的特定块。

2. 在快捷菜单中，选择“编译 > 软件（重置预留存储器）”(Compile > Software (Reset memory 
reserve))命令。

结果

若成功进行一致性检查，则生成块代码。 由系统生成的不再需要的背景数据块将删除。

巡视窗口的“信息 > 编译”(Info > Compilation) 中显示的消息，将报告编译是否成功。 

参见

有关编译块的基本信息 (页 9897)
在程序编辑器中编译块 (页 9901)
更正编译错误 (页 9902)
查找程序中的语法错误 (页 9121)

20.2.3 在程序编辑器中编译块

说明

请注意，即使没有进行任何更改而仅仅只是修改了块的时间戳，也将对块进行重新编译。

PLC 程序编译与下载

20.2 编译块

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9901



要求  
要编译的块已打开。

步骤

要在程序编辑器中编译块，请按以下步骤操作：

1. 右键单击程序编辑器的指令窗口。

2. 在快捷菜单中，选择“编译”(Compile) 命令。

结果

生成块的代码。 由系统生成的不再需要的背景数据块将删除。 
巡视窗口的“信息 > 编译”(Info > Compilation) 中显示的消息，将报告编译是否成功。 

参见

有关编译块的基本信息 (页 9897)
在项目树中编译块 (页 9900)
更正编译错误 (页 9902)

20.2.4 更正编译错误

 在巡视窗口的“信息” >“编译”中，可查看编译是否成功或在程序中是否检测到错误。 如果

发生错误，则需要进行更正，然后重新启动编译。 

步骤

要修正编译错误，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中使用“信息” >“编译” 打开错误列表。

2. 如果存在错误，则单击错误文本旁的蓝色问号，可获得有关解决该问题的信息。

3. 双击要更正的错误。
相应的错误将高亮显示。

4. 更正错误。

5. 重新启动编译。 
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参见

有关编译块的基本信息 (页 9897)
在程序编辑器中编译块 (页 9901)
在项目树中编译块 (页 9900)

20.3 下载 S7-1200/1500 的块 (S7-1200, S7-1500)

20.3.1 块下载介绍 (S7-1200, S7-1500)

将块下载到设备中  
为确保 CPU 可执行用户程序，首先需要编译该程序数据，之后再下载到设备中。 
程序数据可加载到设备和存储卡中。

可通过以下几种不同方式，从设备中下载和上传到设备中：

• 使用“在线”(Online) 菜单中的命令 
• 使用快捷菜单

• 使用工具栏中的“加载”(Load) 按钮

在项目树中的以下所选对象中，执行加载操作：

• 设备

• “程序块”(Program blocks) 文件夹

• 各个块

• “PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹 
• “PLC 变量”(PLC tags) 文件夹

• “软件单元”文件夹

• 单个软件单元
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根据所选择的对象和命令，可加载以下组件： 
• 下载到设备

如果在线版本和离线版本之间存在差异，则将硬件配置和软件都下载到目标位置。

• 扩展下载到设备

如果在线版本和离线版本之间存在差异，则将硬件配置和软件都下载到目标位置。通过

扩展加载，还可选择目标设备以及目标设备的设置。

• 将 PLC 程序加载到设备中并复位

将包含所有块、PLC 数据类型和 PLC 变量的 PLC 程序下载至目标设备，并将所有值均复

位为初始值。请注意，该操作同样适用于保留值。CPU 转入“STOP”模式。

• 将用户程序下载到存储卡中

整个程序下载到直插式存储卡中。

根据所选择的对象和命令，可从快捷菜单中下载以下组件：

• 硬件和软件（仅更改）

如果在线版本和离线版本之间存在差异，则将硬件配置和软件都下载到目标位置。

• 硬件配置

仅将硬件配置下载到目标位置。

• 软件（仅更改）

仅将在线版本和离线版本不同的对象下载到目标位置。

• 软件（全部）

将软件全部下载到目的位置。

说明

下载组和组结构

在 TIA Portal V17 及以上版本中，现有的组和组结构包含在“下载到设备”中一同下载，并

根据离线组态进行存储。

说明

没有有效的硬件配置可用

如果在加载软件时找不到有效的硬件配置，在“下载到设备”(Download to device) 期间还会

加载现有的硬件。

此时请注意，即使执行了软件加载命令，在下载过程中也会加载硬件组件。
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说明

为避免调用块和被调用块之间存在不一致，每次进行全局更改（如块接口更改）之后，都会

编译并加载所有受影响的块。

说明

S7-1500
S7-1500 系列 CPU 的装载存储器位于 SIMATIC 存储卡上。因此，必须要插入 SIMATIC 存储

卡才能操作 CPU。

从设备上传块

用户可将各个块从设备加载到项目中。例如，如果要编辑仅存在于设备中的块，此步骤是必

需的。可以将所有可用块（组织块、函数块、函数和数据块）和全局 PLC 变量或各个块都加

载到项目。

在 TIA Portal V17 及以上版本中，也可通过上传过程中将在线存在的组和组结构传送到新的

项目中。 

从存储卡上传块或将块下载到存储卡

存储卡是与 S7-1200 系列 CPU 配合使用的插件卡，可用于更换设备的装载存储器等。如果是 
S7-1500 系列的 CPU，则包含装载存储器。对于 S7-1200 和 S7-1500 系列的设备，只能使

用西门子 SIMATIC 存储卡。

要将存储卡用作装载存储器，必须将用户程序或各个块下载到存储卡。同样可以将块从存储

卡上传回项目中。 

说明

S7-1200
上传到存储卡或从存储卡下载时，请注意以下说明：

• 如果 CPU 之前不包含任何程序且在 CPU 中插入空存储卡，则会将程序从 PG/PC 加载到存储卡，
而不是加载到 CPU。

• 如果在 CPU 启动之前插入空存储卡，则 CPU 上的程序会自动传送到存储卡。CPU 上的程序即
被删除。

• 如果在 CPU 启动之前在 CPU 中插入包含程序的存储卡，且 CPU 已包含程序，则会执行存储
卡上的程序，而不会执行 CPU 上的程序。CPU 上的程序将被删除。
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加载 GRAPH 函数块

如果将 GRAPH 函数块与其背景数据块一起加载，则顺控器将从初始步开始执行。因此，在

同步顺控器与过程时，可能会出现问题。可通过在加载前关闭顺控器，避免问题的发生。

下载更改而不重新初始化

非常有必要编辑或扩展已经过调试且在工厂中顺利运行的 PLC 程序。执行这些操作时不应对

当前操作造成严重中断。

因此，S7-1500 允许用户可以在运行期间扩展函数或数据块接口，以及在不将 CPU 设置为 
STOP 或影响已加载变量值的情况下加载经过修改的块。这是一种简单的更改程序的方式。这

一加载过程（无需重新初始化的下载）不会对所控制的过程造成负面影响。

加载操作对于数据块变量值的影响 
如果在 STOP 模式下将数据块下载到设备中，则将设备切换为 RUN 模式的下一个转换条件将

对当前的变量值造成以下影响：

• 没有标记为保持性的变量将保留已定义的起始值。

• S7-1200 的保持性变量仅在满足以下条件时才会保留各自的值：

– 通过“下载到设备 > 软件（仅更改）”(Download to device > Software (changes only)) 
加载数据块。 

– DB 结构保持不变。 
否则，保持性变量仍将保留指定的起始值。

• S7-1500 的保持性变量仅在满足以下条件时才会保留各自的值： 
– 通过“下载到设备 > 软件（仅更改）”(Download to device > Software (changes only)) 

加载数据块。 
– 无需改变数据块的结构，也不在存储器预留区域中进行修改。

否则，保持性变量仍将保留指定的起始值。

同步加载块

在团队项目中，多个用户可同时处理一个具有多个工程组态系统的项目并访问一个 S7-1500 
CPU。要确保共享项目的一致性，必须在加载前同步更改数据，即不会意外覆盖任何内容。

如果加载期间确定了共享项目中由不同工程组态系统导致的在线和离线数据管理差异，将在

加载期间提供加载数据的自动同步。

这种情况下，“同步”(Synchronization) 对话框中将显示同步数据及其当前状态（在线/离线

比较）和可能的操作。
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可通过以下选项进行同步：

应用案例 建议 同步

CPU（在线）中的一个或多个块较

之工程组态系统（离线）中的块而

言更新。

这些块应在加载前从 CPU 下载至工

程组态系统。

下列情况下可进行自动同步：

在加载前更新工程组态系统中的块。

一个或多个新块已创建并仅存在于 
CPU 中（在线）。

这些块应在加载前从 CPU 下载至工

程组态系统。

下列情况下可进行自动同步：

下载前，将新块添加到工程组态系

统中。

删除了 CPU 中的一个或多个块。 这些块在下载前也应从工程组态系

统中删除。

不可进行自动同步。

CPU 中删除的块应在工程组态系统

的离线项目中手动删除。

CPU 与工程组态系统中的一个或多

个块存在差异。

其他用户对您更正的块进行更改且

将这些块下载到 CPU 时会出现这种

情况。 

必须手动修改这些发生更改的块。

此时，您可自行决定如何进行更改。

如果 CPU 中的块都保持不变，应在

从 CPU 下载到工程组态系统前接受

这些块。

如果要应用已更改的块，可继续下

载而无需同步。 

下列情况下不可进行自动同步：

CPU 或工程组态系统中受影响的块

必须手动修改。此过程将覆盖其中

一个现有块版本（在线或离线）。

CPU 的硬件配置（在线）和工程组

态系统的硬件配置（离线）存在差

异。

必须手动修改硬件配置差异。此

时，您可自行决定将使用哪种硬件

配置。

如果 CPU 上的现有硬件配置保持不

变，应在加载前在工程组态系统中

应用这些配置。

如果要应用已更改的硬件配置，可

继续下载而无需同步。

下列情况下不可进行自动同步：

必须手动修改硬件配置。

此过程将覆盖其中一个现有硬件配

置（在线或离线）。

如果需要，可以使用“强制下载到设备”(Force download to device) 指令下载不同步的块。 

将 PROFINET IO 设备中的 I&M 数据加载到模块中

在设备中进行加载时，除了上述组件外，还可加载 PROFINET IO 设备中的 I&M 数据以及相

应的模块。
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参见

在“RUN”操作模式的块下载到设备 (页 9908)
将块从项目树下载到设备 (页 9914)
将块从程序编辑器下载到设备 (页 9912)
从设备上传块 (页 9916)
将块下载到存储卡 (页 9917)
从存储卡上传块 (页 9919)

20.3.2 在“RUN”操作模式的块下载到设备 (S7-1200, S7-1500)

下载“RUN”操作模式块的基本信息       
将修改后的对象（如，块）下载到设备时，无需总是将设备切换为“STOP”操作模式。在进行

下载前，工程组态系统将检查在下载前是否必须停止设备。检查结果将在“加载预览”(Load 
preview) 对话框中显示。 
如果需要切换到“STOP”操作模式，那么必须在停止 CPU 之后才能继续下载。 
如果符合要求，还可以在“RUN”操作模式下将修改后的程序或程序部分下载到 CPU。
对于非常复杂的程序，可能会超出数量结构，从而导致无法在“RUN”模式下载。在这种情况下，

必须首先为“RUN”模式下载创建前提条件。 
提示：

• 使用容量足够的存储卡。

• 选择有足够工作存储器的 CPU。 
• 必要时，可减少待加载的对象（块、常量、变量、数据类型）数量。

如果无法一次性下载所有对象，则可以分步下载，每一步下载一小部分对象。

 

说明

在“RUN”操作模式下，下载过程不会覆盖实参。仅当 CPU 的操作状态再次从“STOP”切换为

“RUN”时，才对实参进行更改。
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以“RUN”模式下载更改

下表列出了可在“RUN”操作模式下进行下载的程序和组态更改，按 CPU 系列排序并考虑 CPU 
的固件版本。

表格说明：

• “RUN”：在“STOP”操作模式和“RUN”操作模式下，均可将更改下载到 CPU 中。

• “RUN (< 57)”：CPU 在一个程序周期中 多可以集成 56 个全新或修改过的对象/块。如果

下载更多的对象/块，它们将会集成到多个连续的程序周期中。如果要一致地下载所有对象/
块，则必须将 CPU 设置为“STOP”操作模式。此数量取决于 S7-300 CPU 的组态选项“过程

模式/测试模式”(Process mode/test mode) 的设置。

• “RUN (Init)”：更改可以在“RUN”操作模式下进行下载；下载的数据块会重新初始化。 
• “STOP”：更改只能在“STOP”操作模式下进行下载。 
• “STOP (Reset)”：更改只能在“STOP”操作模式下进行下载；所有数据（包括保持性数据）都

会重置。 

  S7-300 S7-400 S7-1200 V4.0 
及更高版本

S7-1500 

更改操作/类型 可能的下载模式 ... 
硬件组件的已修改属性。其中包括对

硬件配置注释的更改。

STOP STOP STOP STOP

添加的硬件组件 STOP STOP STOP STOP
 
全新/修订的文本列表（消息） RUN RUN STOP RUN  （V1.1 及

更高版本）

修订的注释（新的、修订的、删除

的），硬件配置的注释除外

- - RUN RUN

新增/更改 OPC/UA 接口，新增 
OPC/UA XML 导入

- - RUN（V4.4 及
以上版本）

RUN（V2.8 及
以上版本）

 
同时下载的块数 RUN (<17) RUN (<57) RUN (<21) RUN（全部）

将 PLC 程序下载到设备中并复位 STOP (Reset) STOP (Reset) STOP (Reset) STOP (Reset)
新 OB RUN RUN STOP RUN
修改的 OB：代码更改 RUN RUN RUN RUN
属性已修改的 OB 
（例如，循环时间变更）

RUN RUN STOP RUN
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  S7-300 S7-400 S7-1200 V4.0 
及更高版本

S7-1500 

更改操作/类型 可能的下载模式 ... 
删除的 OB RUN RUN STOP RUN
新的 FB/FC/DB/用户数据类型 (UDT) RUN RUN RUN RUN
删除的 FB/FC/DB/用户数据类型 (UDT) RUN RUN RUN RUN
修订的 FB/FC：代码更改 RUN RUN RUN RUN
修订的 FB/FC：接口更改* STOP STOP RUN RUN
修改的 DB：修改的属性（更改的“仅

存储在装载存储器”(Only store in load 
memory) 属性） 

STOP STOP RUN (Init) RUN (Init)

修改的 DB（未启用存储器预留区

域）：已修改、添加或删除的变量的

名称/类型 **

RUN (Init) RUN (Init) RUN (Init) RUN (Init)

修改的 DB（已启用存储器预留区

域）：添加的新变量**
- - RUN RUN

 
修改的用户数据类型 (UDT) STOP STOP RUN (Init) RUN (Init)
添加新的 PLC 变量（定时器、计数

器、位存储器）

RUN RUN RUN RUN

修改的保持性设置（定时器、计数

器、位存储器、DB 区域）

STOP STOP STOP STOP

运动控制工艺对象：更改为 MC 伺服

循环时钟，在自由运行和循环运行间

切换。更改为 TO 的硬件接口

- - - STOP

* 如果接口更改导致背景数据块的结构发生更改，请参见“修改的 DB...”。
** 有关将数据块更改下载到数据块内容的影响，请参见“将数据块下载到 CPU”部分 
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使用较旧的 CPU 固件版本以“RUN”模式下载更改

下表列出了可以在“RUN”操作模式下进行下载的更改，特别是对于较旧的 CPU 固件版本。 

  S7-1200
V1.0 - 2.1

S7-1200
V2.2 - V3.0

更改操作/类型 可能的下载模式 ...
硬件组件的已修改属性。

其中包括对硬件配置注释的更改。

STOP STOP

添加的硬件组件 STOP STOP
 
全新/修订的文本列表（消息） STOP STOP
修订的注释（新的、修订的、删除的），硬件配置的注释除外 STOP RUN
 
同时下载的块数 STOP RUN (<11)
将 PLC 程序下载到设备中并复位 STOP (Reset) STOP (Reset)
新 OB STOP STOP
修改的 OB：代码更改 STOP RUN
属性已修改的 OB（例如，循环时间变更） STOP STOP
删除的 OB STOP STOP
新的 FB/FC/DB/用户数据类型 (UDT) STOP RUN
删除的 FB/FC/DB/用户数据类型 (UDT) STOP RUN
修订的 FB/FC：代码更改 STOP RUN
修订的 FB/FC：接口更改 STOP STOP
修改的 DB：修改的属性（更改的“仅存储在装载存储器”(Only 
store in load memory) 属性） 

STOP STOP

修改的 DB（未启用存储器预留区域）：已修改、添加或删除的

变量的名称/类型 
STOP STOP

 
修改的用户数据类型 (UDT) STOP STOP
添加新的 PLC 变量（定时器、计数器、位存储器） STOP STOP
修改的保持性设置（定时器、计数器、位存储器、DB 区域） STOP STOP
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将数据块下载到 CPU
根据具体条件，下载全新的或修改的数据块会对数据块中的实际值产生影响：

下载新数据块 新数据块中的实际值被设置为起始值。

下载结构已修改的数据块（未启用存储器预留

区域）

结构已修改的数据块中所添加变量的实际值被

设置为起始值。

下载结构已修改的数据块（已启用存储器预留

区域）

以下实际值将会保留：

• 存储器预留区域外变量的实际值

• 存储器预留区域内未修改的变量实际值 
存储器预留区域内所添加变量的实际值被设置

为起始值。

下载简单修改的数据块（无结构修改） 实际值将会保留。

更多信息

有关下载块扩展而不重新初始化以及下载数据块的已修改值的其它信息，请参见“另请参

见”。

参见

将块从程序编辑器下载到设备 (页 9912)
将块从项目树下载到设备 (页 9914)

20.3.3 将块从程序编辑器下载到设备 (S7-1200, S7-1500)

要求 
要下载的块已打开。
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步骤 
要将块从程序编辑器下载到设备，请按以下步骤操作：

1. 右键单击程序编辑器的指令窗口。

2. 在快捷菜单中选择“下载到设备”(Download to device) 命令。

– 如果尚未建立在线连接，则会打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 
对话框。此时，可设置该连接所需的所有参数，然后单击“加载”(Load)。 

– 可以在“选项 > 设置 > 在线和诊断”(Options > Settings > Online & Diagnostics) 下将

首选连接参数保存为默认值。第一次使用新的连接参数进行加载时，会自动显示查询，

询问您是否要将其存储为默认设置。如果要将当前连接参数保存为默认值，则单击

“是”(Yes)。
– 可以通过选择相应的选项并单击“开始搜索”(Start search) 命令来显示所有兼容的设

备。也可通过“在线”(Online) 菜单，显式打开“扩展下载到设备”(Extended download 
to device) 对话框。

另请参见：“建立和终止在线连接” 
– 如果已经指定了一个在线连接，那么在必要时对项目数据进行编译，并打开“加载预

览”(Load preview) 对话框。此对话框中将显示报警信息以及加载所需的相关操作。

3. 查看报警消息。必要时，可启用“动作”(Action) 列中的动作。
开始下载时，“加载”(Load) 按钮随即可用。

说明

动作

如果存在功能性故障或程序错误，那么在工厂正在运行期间执行相应操作可能会造成财

产损失或者人身伤害！

在启动这些操作之前，请确保不会发生任何危险！

说明

为避免调用块和被调用块之间的不一致性，在每次执行全局更改（例如对块接口的更改）

之后，都需要下载所有受到影响的块。选择“一致性下载”(Consistent download) 操作。

4. 单击“加载”(Load)。
如果需要同步，系统会自动显示“同步”(Synchronization) 对话框。此对话框显示消息并建议
同步所需的操作。用户可以执行这些操作或者通过单击“强制下载到设备”(Force download 
to device) 强制下载而不同步。如果已执行建议的操作，系统会询问是否要继续下载。可单击
“继续下载”(Continue download) 以下载块。“加载结果”(Load results) 对话框将打开，并显
示下载后的状态和操作。

5. 如果要在下载后直接重新启动模块，则可选择“启动模块”(Start module) 复选框。

6. 要关闭“加载结果”(Load results) 对话框，请单击“完成”(Finish)。
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结果

块的代码下载到设备中。如果更改操作影响了其它块，则将编译这些块并也将它们下载到设

备中。仅删除设备中在线存在的块。但现有的 CPU 数据块保持不变。通过加载所有受影响

的块并删除设备中不需要的块，可避免用户程序中块与块之间产生不一致现象。

巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 下的消息将报告下载是否成功。 

参见

将块从项目树下载到设备 (页 9914)
在“RUN”操作模式的块下载到设备 (页 9908)

20.3.4 将块从项目树下载到设备 (S7-1200, S7-1500)
在项目树中，可将一个块、多个块或所有块下载到设备中。

将一个或多个块从项目树下载到设备   
要从项目树中将一个或多个块下载到设备，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 选择要下载的块。

3. 从快捷菜单中选择“下载到设备 > 软件（仅变更）”(Download to device > Software (only 
changes)) 命令。

– 如果尚未建立在线连接，则会打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 
对话框。此时，可设置该连接所需的所有参数，然后单击“加载”(Load)。 

– 可以在“选项 > 设置 > 在线和诊断”(Options > Settings > Online & Diagnostics) 下将

首选连接参数保存为默认值。在首次下载新的连接参数时，用户会收到此类提示。如

果要将当前连接参数保存为默认值，则选择“是”(Yes)。
– 可以通过选择相应的选项并单击“开始搜索”(Start search) 命令来显示所有兼容的设

备。也可通过“在线”(Online) 菜单，显式打开“扩展下载到设备”(Extended download 
to device) 对话框。

另请参见：“建立和终止在线连接” 
– 如果已经指定了一个在线连接，那么在必要时对项目数据进行编译，并打开“加载预

览”(Load preview) 对话框。此对话框中将显示报警信息以及加载所需的相关操作。
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4. 查看报警消息。必要时，可启用“动作”(Action) 列中的动作。

说明

如果存在功能性故障或程序错误，那么在工厂正在运行期间执行相应操作可能会造成财

产损失或者人身伤害！

在启动这些操作之前，请确保不会发生任何危险！

开始下载时，“加载”(Load) 按钮随即可用。

5. 单击“加载”(Load)。
如果需要同步，系统会自动显示“同步”(Synchronization) 对话框。此对话框显示消息并建议
同步所需的操作。用户可以执行这些操作或者通过单击“强制下载到设备”(Force download 
to device) 强制下载而不同步。如果已执行建议的操作，系统会询问是否要继续下载。可单击
“继续下载”(Continue download) 以下载块。“加载结果”(Load results) 对话框将打开，并显
示下载后的状态和操作。

6. 如果要在下载后直接重新启动模块，则选中“全部启动”(Start all) 复选框。

7. 要关闭“加载结果”(Load results) 对话框，请单击“完成”(Finish)。

将块从项目树下载到设备

要将“程序块”(Program blocks) 文件夹中的所有块从项目树下载到设备，请按以下步骤操

作：

1. 在项目树中选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 在快捷菜单中选择“下载到设备”(Download to device) 子菜单。

3. 如果只想下载自上次下载之后进行的更改，请选择“软件（仅更改）”(Software (only 
changes)) 选项。如果要全部加载所有块并且将所有值重置为启动值，则需选择“将 PLC 程序
下载到设备并复位”(Download PLC program to the device and reset)。
– 如果尚未建立在线连接，则会打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 

对话框。此时，可设置该连接所需的所有参数，然后单击“加载”(Load)。可以通过选

择相应的选项并单击“开始搜索”(Start search) 命令来显示所有兼容的设备。也可通过

“在线”(Online) 菜单，显式打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对
话框。

另请参见：“建立和终止在线连接” 
– 如果已经指定了一个在线连接，那么在必要时对项目数据进行编译，并打开“加载预

览”(Load preview) 对话框。此对话框中将显示报警信息以及加载所需的相关操作。

4. 查看报警消息。必要时，可启用“动作”(Action) 列中的动作。

说明

如果存在功能性故障或程序错误，那么在工厂正在运行期间执行相应操作可能会造成财

产损失或者人身伤害！

在启动这些操作之前，请确保不会发生任何危险！

开始下载时，“加载”(Load) 按钮随即可用。
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5. 单击“加载”(Load)。
如果需要同步，系统会自动显示“同步”(Synchronization) 对话框。此对话框显示消息并建议
同步所需的操作。用户可以执行这些操作或者通过单击“强制下载到设备”(Force download 
to device) 强制下载而不同步。如果已执行建议的操作，系统会询问是否要继续下载。可单击
“继续下载”(Continue download) 以下载块。“加载结果”(Load results) 对话框将打开，并显
示下载后的状态和操作。

6. 如果要在下载后直接重新启动模块，则可选择“启动模块”(Start module) 复选框。

7. 要关闭“加载结果”(Load results) 对话框，请单击“完成”(Finish)。

结果

块的代码下载到设备中。如果更改操作影响了其它块，则将编译这些块并也将它们下载到设

备中。仅删除设备中在线存在的块。通过加载所有受影响的块并删除设备中不需要的块，可

避免用户程序中块与块之间的不一致。

巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 下的消息将报告下载是否成功。 

参见

将块从程序编辑器下载到设备 (页 9912)
在“RUN”操作模式的块下载到设备 (页 9908)

20.3.5 从设备上传块 (S7-1200, S7-1500)
在设备中，可将所有块加载到项目中，也可将单个块加载到项目中。

说明

请注意以下事项：

• 请注意，加载单个块时，变量或其它可能引用的所需块不会与各个块一起加载。在加载过程
中，将根据名称重新分配对变量和块的引用。加载操作完成之后，检查这些分配是否正确。

• 从设备下载到项目或新站中时，在线存在的组和组结构也将随之一同上传。

• S7-1500：将 GRAPH 函数块从设备加载到项目时，不会加载互锁条件和监控条件报警的步特
定的报警文本信息。

• S7-1500：执行“从设备上传”操作时，通过“WRIT_DBL：将数据写入装载存储器的数据块
中”更改的起始值将丢失。

要求

待加载块的在线和离线版本不同，或只有在线版本的块。
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从设备加载所有块

要从设备中加载所有块，请按以下步骤操作：

1. 与待加载块的设备建立在线连接。
另请参见：建立和终止在线连接 

2. 在项目树中，选择待加载块的设备文件夹。

3. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“从设备上传”(Upload from device) 命令。
将打开“上传预览”(Upload preview) 对话框。此对话框中将显示报警信息以及加载所需的相
关操作。

4. 查看报警消息。必要时，可启用“动作”(Action) 列中的动作。
可进行加载时，“从设备上传”(Upload from device) 按钮随即启用。

5. 单击“从设备上传”(Upload from device) 按钮。
将执行加载操作。 

从设备加载各个块

要从设备加载各个块，请按以下步骤操作：

1. 与待加载块的设备建立在线连接。
另请参见：建立和终止在线连接 

2. 在项目树中，选择待从设备加载的块。

3. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“从设备上传”(Upload from device) 命令。
将打开“上传预览”(Upload preview) 对话框。此对话框中将显示报警信息以及加载所需的相
关操作。

4. 查看报警消息。必要时，可启用“动作”(Action) 列中的动作。
可进行加载时，“从设备上传”(Upload from device) 按钮随即启用。

5. 单击“从设备上传”(Upload from device) 按钮。
将执行加载操作。 

结果

块将从设备加载到项目中。这些块也可正常编辑、重新编译，并再次加载到设备中。 

20.3.6 将块下载到存储卡 (S7-1200, S7-1500)

要求

• 存储卡被标记为程序卡。

• 存储卡的“程序块”文件夹已打开。
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步骤

要将块下载到存储卡，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中该设备的“Program blocks”文件夹。

2. 选择要下载到存储卡的块。

3. 将项目树中的块拖到存储卡的“程序块”文件夹中。还可以复制块并将其添加到存储卡中。
必要时可以编译块。“加载预览”(Load preview) 对话框将打开。此对话框中将显示报警信息
以及加载所需的相关操作。

4. 查看报警消息。必要时，可启用“动作”(Action) 列中的动作。 
5. 开始下载时，“加载”(Load) 按钮随即可用。

6. 单击“加载”(Load) 按钮。
如果需要同步，系统会自动显示“同步”(Synchronization) 对话框。此对话框显示消息并建议
同步所需的操作。用户可以执行这些操作或者通过单击“强制下载到设备”(Force download 
to device) 强制下载而不同步。如果已执行建议的操作，系统会询问是否要继续下载。可单击
“继续下载”(Continue download) 以下载块。“加载结果”(Load results) 对话框将打开，并显
示下载后的状态和操作。

7. 单击“完成”(Finish)。
或者：

1. 在项目树中选择要上传的块。

2. 选择“项目”(Project) 菜单中的“读卡器/USB 存储器 > 写入存储卡”(Card reader/USB memory 
> Write to memory card) 命令。
将打开“选择存储卡”(Select memory card) 对话框。

3. 选择一个与 CPU 兼容的存储卡。 
对话框底部一个带绿色复选标记的按钮将会激活。 

4. 单击带有绿色复选标记的按钮。
必要时，对项目数据进行编译。“加载预览”(Load preview) 对话框将打开。此对话框中将显
示报警信息以及加载所需的相关操作。

5. 查看报警消息。必要时，可启用“动作”(Action) 列中的动作。
开始下载时，“加载”(Load) 按钮随即可用。

6. 单击“加载”(Load) 按钮。
如果需要同步，系统会自动显示“同步”(Synchronization) 对话框。此对话框显示消息并建议
同步所需的操作。用户可以执行这些操作或者通过单击“强制下载到设备”(Force download 
to device) 强制下载而不同步。如果已执行建议的操作，系统会询问是否要继续下载。可单击
“继续下载”(Continue download) 以下载块。“加载结果”(Load results) 对话框将打开，并显
示下载后的状态和操作。

7. 单击“完成”(Finish)。 

结果

块将下载到存储卡中。如果更改操作影响了其它块，则也会将这些块下载到存储卡。会删除

仅存储卡上存在的块。通过下载所有受影响的块并删除存储卡中不需要的块，可避免用户程

序中块与块之间的不一致。
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巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 下的消息将报告下载是否成功。

参见

从存储卡上传块 (页 9919)

20.3.7 从存储卡上传块 (S7-1200, S7-1500)
只能从存储卡将所有块上传回项目。 

要求

显示存储卡。

另请参见： 访问存储卡

步骤

要将块从存储卡上传到项目，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，将存储卡的文件夹拖放到项目中设备的文件夹。 还可以复制存储卡并将其插入
到设备中。
将打开“上传预览”(Upload preview) 对话框。 此对话框中将显示报警信息以及加载所需的相
关操作。

2. 查看报警消息。必要时，可启用“动作”(Action) 列中的动作。
可以上传时，“从设备上传”(Upload from device) 按钮即可用。

3. 单击“从设备上传”(Upload from device) 按钮。

参见

将块下载到存储卡 (页 9917)

20.3.8 在加载 GRAPH DB 之前关闭顺控程序 (S7-1500)
可以指定在加载背景数据块之前全局关闭，也可以在加载操作过程中关闭顺控程序。 
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全局关闭顺控程序

要在每次加载背景数据块时全局关闭顺控程序，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“PLC 编程 > GRAPH”(PLC programming > GRAPH) 组。

3. 选择“在下载 DB 前关闭顺序”(Turn off sequence before downloading DB) 复选框。
这样，在后续的加载操作，会在加载背景数据块之前关闭顺控程序。

在加载过程中关闭顺控程序

要在加载过程中关闭顺控程序，请按以下步骤操作：

1. 将 GRAPH 函数块加载到设备上。
在加载过程中，将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。在该对话框中，将显示报警并建
议进行加载的所需动作。 如果背景数据块必须与 GRAPH 函数块一起加载，则在“加载预
览”(Load preview) 对话框中将建议执行“在下载 DB 前关闭顺序”(Turn off sequence before 
downloading DB) 操作。

2. 选择“在下载 DB 前关闭顺序”(Turn off sequence before downloading DB) 复选框。

20.3.9 无需重新初始化进行块扩展加载 (S7-1200, S7-1500)

20.3.9.1 无需重新初始化进行块扩展加载的基本信息 (S7-1200, S7-1500)

说明   
为了可以编辑已经过调试且在系统上正常运行的 PLC 程序，S7-1200 V4 及更高版本和 
S7-1500 系列的 CPU 支持在运行时对函数块或数据块接口进行扩展。 
无需将 CPU 设置为 STOP 模式，即可下载已修改的块，而不会影响所加载变量的值。 
这是一种简单的更改程序的方式。这一加载过程（无需重新初始化的下载）不会对所控制的

过程造成负面影响。 

工作原理

原则上，每个函数块或数据块都默认有一个存储器预留区域，用于后续的接口更改。在初期

并未使用该存储器中所预留的区域。如果该块已编译且已加载，且确定稍后再加载接口更改，

则可激活存储器预留。之后声明的所有变量都将保存到存储器预留区域中。后续的下载不会

影响已经加载变量的值。
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如果决定稍后在工厂没有运转时修改程序，那么还可以一次性重置一个或多个块的存储器布

局。通过该操作，可以将所有变量从预留区域移动到常规区域。存储器预留区域现已清除，

可用于进行接口扩展。

要求

如果满足以下要求，则可使用“无需重新初始化的下载”功能：

• 项目为“TIA Portal V12”格式，或更高版本。

• 正在使用 S7-1200 V4 及更高版本或 S7-1500 系列的 CPU。
• 块使用 LAD、FBD、STL 或 SCL 创建。

• 块由用户创建，即，这些块不包含在交付包中。

• 这些块可进行“优化访问”。

以下块不支持下载块扩展而不重新初始化功能：

• GRAPH 块
• ARRAY 数据块

• ProDiag 块
• CEM 块

说明

使用存储器预留的限制条件

如果两个数据块中的一个进行了存储器预留，则无法将全局数据块中的内容分配给一个结构

相同的数据块，如使用移动框。

基本步骤

如果希望扩展函数块或数据块的接口，请执行以下步骤，然后在不重新初始化的情况下加载

块。有关各个步骤的详细说明，将在随后的章节中进行说明：

1. 在默认情况下，所有块在非保持性存储器中都预留有一个 100 个字节的空间。并在需要时，可
以调节存储器预留区域的大小或在保持性存储器中定义其它存储器预留区域。

2. 激活存储器预留区域。

3. 扩展块接口。

4. 编译块。

5. 照常将块下载到 CPU。
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存储器预留区域的设置概览

通过项目树的概览，可以快速浏览所有程序块的存储器预留区域的设置：

要显示此概览，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 单击“ 大化/ 小化概览”(Maximizes/minimizes the Overview)。

参见

在在线程序中初始化设定值 (页 9338)
设置块扩展的预留存储器 (页 9922)
激活存储器预留区域 (页 9924)
禁用存储器预留区域 (页 9925)
扩展块接口或数据块 (页 9925)
重置预留存储器 (页 9926)

20.3.9.2 设置块扩展的预留存储器 (S7-1200, S7-1500)

简介

基本上，每个函数块或数据块在默认情况下都预留了 100 个字节的区域。 这一预留区域不

在块的保持型存储区中。 默认情况下，保持型存储区中没有提供预留区域，这是因为保持

型存储器仅限 CPU 使用。 
可以更改默认值 100 个字节，这适用于项目中所有新创建的块。 此外，还可以单独更改特

定块中预留区域的大小，并在保持型存储区中为特定块定义一个预留区域。
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设置新块中预留存储器的大小

如果要在项目中为所有新创建的块设置预留存储器的大小，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“PLC 编程 > 常规”(PLC programming > General) 组。

3. 在“无需重新初始化设置下载的预留存储器”(Reserved memory for download without 
reinitialization) 组中，在“存储器预留区域”(Memory reserve) 的输入框中输入为块接口进行
后续扩展而分配的所需字节数。
新创建的函数块和全局数据块现在获得了一个具有指定大小的预留存储器。 已经存在的块不
受此次更改的影响。

说明

此设置仅对支持“无需重新初始化的下载”功能的块有效。 其它块不受此设置的影响。

设置现有块中预留存储器的大小

如果要设置现有块中预留存储器的大小，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择该块。

2. 在快捷菜单中选择“属性”(Properties) 命令。
将打开“属性”(Properties) 对话框。

3. 在浏览区中选择“无需重新初始化的下载”(Download without reinitialization) 组。

4. 在“存储器预留区域”(Memory reserve) 输入框中输入所需的字节数。

5. 如果要在保持型存储器中定义一个预留区域，请选择“为保持型变量启用无需重新初始化的
下载”(Enable download without reinitialization for retentive tags) 复选框并在“保持型预留
存储器”(Retentive reserved memory) 输入框中输入所需的字节数。

说明

请注意以下事项：

• 如果已为当前块激活了预留存储器，那么无法再更改预留存储器的大小。

• 在存储器中，数据元素根据特定规则进行排序，这样在程序运行时可以 快的速度进行访
问。 这就是在添加新数据元素之后，可用存储器的减少量有时会超过数据元素实际大小的
原因。
例如，在添加“WORD”类型和“BYTE”类型的元素时，可用存储区将减少 4 个字节，这是因
为所有数据元素的限制与 WORD 类型的相同。

参见

无需重新初始化进行块扩展加载的基本信息 (页 9920)
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20.3.9.3 激活存储器预留区域 (S7-1200, S7-1500)

简介  
每个函数块或数据块都被分配有一个默认存储器预留区域。但是，该存储器预留区域在初期

并未使用。如果该块已编译且已加载，且确定稍后再加载接口更改，则可激活存储器预留。

之后声明的所有变量都将保存到存储器预留区域中。 

要求

• 块目前已被编译。

• 块包含存储器预留区域。

操作步骤

若要为函数块或全局数据块激活存储器预留区域，请按以下步骤操作：

1. 打开块。

2. 在工具栏中，选择“保持实际值”(Keep actual values) 按钮。

结果

• 到目前为止，所有新声明的变量都将保存在存储器预留区域中，因此可以在不影响正在

运行的进程的情况下进行下载。

• 无法再删除现有变量。除了“默认值”、“起始值”和“注释”属性之外，其它属性均

不得再进行更改。

• 用作 ARRAY 限值的局部常量无法再更改，这是因为更改常量值会影响块的存储器布局。

参见

无需重新初始化进行块扩展加载的基本信息 (页 9920)
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20.3.9.4 禁用存储器预留区域 (S7-1200, S7-1500)

简介 
为了稍后在工厂尚未运转时修改块的存储器布局，可以禁用预留存储器。通过该操作，可以

将所有变量从预留区域移动到常规区域。预留存储器仍然存在，可供之后进行接口扩展时使

用。并再次具有块属性中所定义的空间大小。

说明

请注意，在禁用预留存储器之后，需要对块进行编译并再次加载。在禁用存储器预留区域后，

无法执行“无需重新初始化的下载”。

要求

块中的预留存储器已激活。

操作步骤

如果要激活函数块或全局数据块的预留存储器，请按以下步骤操作：

1. 打开块。

2. 在工具栏中，选择“保持实际值”(Keep actual values) 按钮。

结果

通过此操作，可以将之前位于预留区域的所有变量都移动到常规区域。因此，需要对块进行

编译并再次加载。CPU 中变量的值在加载期间重新初始化。 

参见

无需重新初始化进行块扩展加载的基本信息 (页 9920)

20.3.9.5 扩展块接口或数据块 (S7-1200, S7-1500)

简介

在激活函数块或全局数据块的预留存储器之后，可添加新变量。 

PLC 程序编译与下载

20.3 下载 S7-1200/1500 的块 (S7-1200, S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 9925



要求

预留存储器已激活。

步骤

要声明其它变量，请按以下步骤操作：

1. 选择声明部分，例如“Input”、“Output”、“InOut”或“Static”。
2. 在所选区域中，照常声明一个或多个变量，并在列中输入其属性。 在 FB 的“保持性”(Retain) 

列中，只能在“保持性”(Retain) 和“非保持性”(Non-retain) 之间进行选择。 预留存储器中无
法使用选项“在 IDB 中设置”(Set in IDB)。

说明

无法在结构化数据类型变量中添加新的变量。 例如，无法在现有结构中声明任何新的结

构元素。 
但是，可以在预留存储器中创建新结构。

3. 编译发生变更的块，例如，在项目树中选择该块，然后在快捷菜单中选择命令“编译 > 软件
（仅变更）”(Compile > Software (only changes))。
在编译期间，新声明的变量将插入到预留存储器中。 如果预留存储器过小，编译将终止，并
显示一条错误消息，通知发生错误。

4. 加载发生变更的块，例如，在项目树中选择该块，然后在快捷菜单中选择命令“加载 > 软件
（仅变更）”(Load > Software (only changes))。 
加载块扩展时，仅初始化定义有初始值的新加变量。 并不会重新初始化现有在线变量。

参见

无需重新初始化进行块扩展加载的基本信息 (页 9920)

20.3.9.6 重置预留存储器 (S7-1200, S7-1500)

简介

如果决定稍后在工厂尚未运转时修改程序，那么可以一次性重置一个或多个块的存储器布局。 
通过此操作，可以将所有变量从预留存储器移动到常规存储区域中。 预留存储器现已清除，

可供以后的接口扩展时使用。

要求

• 块中的预留存储器已激活。

• 预留存储器包含有变量。
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步骤

要重置一个或多个块的预留存储器，请按以下步骤操作：

1. 选择“程序块”(Program blocks) 文件夹，或该文件夹中的特定块。

2. 在快捷菜单中，选择“编译 > 软件（重置预留存储器）”(Compile > Software (Reset memory 
reserve))命令。

结果

之前位于预留存储器中所选块的所有变量，都从此区域移动到常规区域中。 块已经过重新

编译。 变量在下一次加载期间重新初始化。 块中所组态的预留存储器将保留，且继续保持

活动状态。

危险

在下次加载时重新初始化

重置预留存储器时，在预留存储器中之前设置的所有变量都将在下次加载时重新初始化。 这
适用于保持性和非保持性变量。

在工厂运行期间，更改变量值将导致严重的财产损失和人身伤害！ 因此，在重置预留存储

器后必须先在测试环境中进行全面彻底地程序检查之后，才能使用。

参见

无需重新初始化进行块扩展加载的基本信息 (页 9920)

20.4 下载 S7-300/400 的块 (S7-300, S7-400)

20.4.1 块装载简介 (S7-300, S7-400)

将块下载到设备中     
为确保 CPU 可执行用户程序，首先需程序数据，然后再下载到设备中。 
程序数据可加载到设备和存储卡中。
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可通过不同方式，从设备下载和上传到设备中：

• 使用“在线”(Online) 菜单中的命令 
• 使用快捷菜单

• 使用工具栏中的“加载”(Load) 按钮

在项目树中，可在以下对象中进行加载：

• 设备

• “程序块”(Program blocks) 文件夹

• 各个块

• “PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹 

根据所选择的对象和命令，可加载以下组件： 
• 下载到设备

如果在线版本和离线版本之间存在差异，则将硬件配置和软件都下载到目标位置。

• 扩展下载到设备

如果在线版本和离线版本之间存在差异，则将硬件配置和软件都下载到目标位置。通过

扩展加载，还可选择目标设备以及目标设备的设置。

• 将 PLC 程序加载到设备中并复位

将 PLC 程序（包含所有块和 PLC 数据类型）下载到目标中，并将所有值复位为默认值。请

注意，该操作同样适用于保留值。CPU 转入“STOP”模式。

• 将用户程序下载到存储卡中

整个程序下载到直插式存储卡中。

根据所选择的对象和命令，可从快捷菜单中下载以下组件：

• 硬件和软件（仅更改）

如果在线版本和离线版本之间存在差异，则将硬件配置和软件都下载到目标位置。

• 硬件配置

仅将硬件配置下载到目标位置。

• 软件（仅更改）

仅将在线版本和离线版本不同的对象下载到目标位置。

• 软件（全部）

将软件全部下载到目的位置。
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说明

没有有效的硬件配置可用

如果在加载软件时找不到有效的硬件配置，在“下载到设备”(Download to device) 期间还会

加载现有的硬件。

此时请注意，即使执行了软件加载命令，在下载过程中也会加载硬件组件。

 

说明

在 RUN 模式下下载 16 个块

如果在 RUN 模式下，下载的块数超出了 CPU 的容量，则会分几个周期下载。出现该错误时，

可在下拉列表中的“加载预览”(Load preview) 对话框中选择该选项。

请注意，在几个周期下载都完成时，才会达到 CPU 的一致性状态。

说明

下载受专有知识保护的块

如果将专有技术受保护的块下载到设备，则在安装该块时不会安装任何恢复信息。这意味着

从设备上传专有技术受保护的块后，将无法重新打开。

说明

加载 CPU S7-300/400
从设备上加载时，请注意报警消息可能会丢失并导致编译错误。

从设备中加载 PLC 程序  
将设备中加载的程序数据下载回项目中。 
其中，包括现有的块和 PLC 数据类型。 
例如，如果要编辑仅存在于设备中的块，此步骤是必需的。可以将现有所有块（组织块、函

数块、函数和数据块）和 PLC 数据类型上传到项目中，也可将各个块上传到项目中。
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说明

加载 CPU S7-300/400
请注意，设备中下载时，报警消息可能会丢失并导致编译时出错。

从存储卡上传块或将块下载到存储卡

使用直插式存储卡时，可扩展 CPU 的存储空间并保护数据防止电源故障。根据 CPU 的不同，

可使用不同类型的存储卡。有关 CPU 中可用存储卡的更多信息，请参见“S7-300/400 CPU 功
能说明”部分中的“更多组态信息”。

加载 GRAPH 函数块

如果将 GRAPH 函数块与其背景数据块一起加载，则顺控器将从初始步开始执行。因此，在

同步顺控器与过程时，可能会出现问题。可通过在加载前关闭顺控器，避免问题的发生。

加载操作对于数据块变量值的影响 
如果在 STOP 模式下将数据块下载到设备中，则将设备切换为 RUN 模式的下一个转换条件将

对当前的变量值造成以下影响：

• 非保持型数据块变量将变为指定的初始值。

• 保持型数据块的变量值仅在满足以下条件时才不变：

– 通过“下载到设备 > 软件（仅更改）”(Download to device > Software (changes only)) 
加载数据块。 

– DB 结构保持不变。 
否则，保持型数据块变量将变为指定的初始值。

将 PROFINET IO 设备中的 I&M 数据加载到模块中

在设备中进行加载时，除了上述组件外，还可加载 PROFINET IO 设备中的 I&M 数据以及相

应的模块。
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20.4.2 将处于“RUN”操作状态的块下载到设备 (S7-300, S7-400)

有关 RUN 模式中加载块的基本知识      
将修改后的块加载到设备中时，无需将该设备设置为 STOP 模式。在下载过程中，工程组态

系统将检查下载前该设备是否必须停止运行。检查结果将显示在“加载预览”(Load preview) 
对话框中。 
如果需要切换为 STOP 模式，则需先停止 CPU 运行后才能继续执行加载过程。 
如果满足要求，也可以在 CPU 处于 RUN 模式时加载修改后的程序或程序段。

在 RUN 模式下加载，通常应遵循以下限制条件：

• 根据所用的设备，RUN 模式下可加载的块数量和块类型具有一定限制。

• 这样，可以选择通过几个周期将块下载到处于“RUN”模式下的设备。只有使用命令“下载 > 
软件（仅更改）”(Download > Software (only changes))，才能使用该选项。

• 使用“将 PLC 程序下载到设备并复位”(Download PLC program to the device and reset)，
无法加载所有块。

• 如果更改了加载过程中目标设备的硬件配置，则无法在 RUN 模式下进行加载。

说明

在 RUN 模式下，加载过程不会覆盖实参。仅当操作模式再次从 STOP 切换到 RUN 时，对实

参的修改才会生效。

在 RUN 模式加载变更

下表按照 CPU 系列顺序排序，列出了 RUN 模式下可加载的程序或组态变更以及相应的 CPU 
固件版本。 
表格说明：

• RUN：在 CPU 处于 STOP 模式和 RUN 模式时，均可加载变更。

• RUN (< 57)：CPU 在一个程序周期中 多可以集成 56 个全新或修改过的对象/块。如果下

载更多的对象/块，它们将会集成到多个连续的程序周期中。如果要一致地加载所有对象/
块，则需将 CPU 设置为 STOP 模式。此数量取决于 S7-300 CPU 的组态选项“过程模式/测
试模式”(Process mode/test mode) 的设置。

• RUN (Init)：可在 RUN 模式下加载变更；加载的数据块将重新初始化。 
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• STOP：仅在 STOP 模式下加载变更。 
• STOP (reset)：仅在 STOP 模式下加载变更，并复位包含保持性数据在内的所有数据。 

  S7-300 S7-400 S7-1200 V4.0 
及更高版本

S7-1500 

更改操作/类型 可进行下载的操作模式 
硬件组件的已修改属性。其中包括对

硬件配置注释的更改。

STOP STOP STOP STOP

添加的硬件组件 STOP STOP STOP STOP
 
全新/修订的文本列表（报警） RUN RUN STOP RUN  （V1.1 及

更高版本）

修订的注释（新的、修订的、删除

的），硬件配置的注释除外

- - RUN RUN

 
同时下载的块数 RUN (<17) RUN (<57) RUN (<21) RUN（全部）

将 PLC 程序下载到设备中并复位 STOP (Reset) STOP (Reset) STOP (Reset) STOP (Reset)
新 OB RUN RUN STOP RUN
修改的 OB：代码更改 RUN RUN RUN RUN
属性已修改的 OB 
（例如，循环时间变更）

RUN RUN STOP RUN

删除的 OB RUN RUN STOP RUN
新的 FB/FC/DB/用户数据类型 (UDT) RUN RUN RUN RUN
删除的 FB/FC/DB/用户数据类型 (UDT) RUN RUN RUN RUN
修订的 FB/FC：代码更改 RUN RUN RUN RUN
修订的 FB/FC：接口更改* STOP STOP RUN RUN
修改的 DB：修改的属性（更改的“仅

存储在装载存储器”(Only store in load 
memory) 属性） 

STOP STOP RUN (Init) RUN (Init)

修改的 DB（未启用存储器预留区

域）：已修改、添加或删除的变量的

名称/类型 **

RUN (Init) RUN (Init) RUN (Init) RUN (Init)

修改的 DB（已启用存储器预留区

域）：添加的新变量**
- - RUN RUN
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  S7-300 S7-400 S7-1200 V4.0 
及更高版本

S7-1500 

更改操作/类型 可进行下载的操作模式 
 
修改的用户数据类型 (UDT) STOP STOP RUN (Init) RUN (Init)
添加新的 PLC 变量（定时器、计数

器、位存储器）

RUN RUN RUN RUN

修改的保持性设置（定时器、计数

器、位存储器、DB 区域）

STOP STOP STOP STOP

运动控制工艺对象：更改为 MC 伺服

循环时钟，在自由运行和循环运行间

切换。更改为 TO 的硬件接口

- - - STOP

* 如果接口更改导致背景数据块的结构发生更改，请参见“修改的 DB...”。
** 有关将数据块更改下载到数据块内容的影响，请参见“将数据块下载到 CPU”部分

使用旧 CPU 固件版本时，在 RUN 模式下加载变更

下表列出了可在 RUN 模式下加载的变更以及对应的旧 CPU 固件版本。 

  S7-1200
V1.0 - 2.1

S7-1200
V2.2 - V3.0

更改操作/类型 可进行下载的操作模式

硬件组件的已修改属性。

其中包括对硬件配置注释的更改。

STOP STOP

添加的硬件组件 STOP STOP
 
全新/修订的文本列表（报警） STOP STOP
修订的注释（新的、修订的、删除的），硬件配置的注释除外。 STOP RUN
 
同时下载的块数 STOP RUN (<11)
将 PLC 程序下载到设备中并复位 STOP (Reset) STOP (Reset)
新 OB STOP STOP
修改的 OB：代码更改 STOP RUN
属性已修改的 OB（例如，循环时间变更） STOP STOP
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  S7-1200
V1.0 - 2.1

S7-1200
V2.2 - V3.0

更改操作/类型 可进行下载的操作模式

删除的 OB STOP STOP
新的 FB/FC/DB/用户数据类型 (UDT) STOP RUN
删除的 FB/FC/DB/用户数据类型 (UDT) STOP RUN
修订的 FB/FC：代码更改 STOP RUN
修订的 FB/FC：接口更改 STOP STOP
修改的 DB：修改的属性（更改的“仅存储在装载存储器”(Only 
store in load memory) 属性） 

STOP STOP

修改的 DB（未启用存储器预留区域）：已修改、添加或删除的

变量的名称/类型 
STOP STOP

 
修改的用户数据类型 (UDT) STOP STOP
添加新的 PLC 变量（定时器、计数器、位存储器） STOP STOP
修改的保持性设置（定时器、计数器、位存储器、DB 区域） STOP STOP

将数据块下载到 CPU
根据具体条件，下载全新的或修改的数据块会对数据块中的实际值产生影响：

下载新数据块 新数据块中的实际值将设置为初始值。

下载结构已修改的数据块（未启用存储器预留

区域）

在结构发生变更的数据块中，新添加的变量实

际值将设置为初始值。

下载结构已修改的数据块（已启用存储器预留

区域）

以下实际值将会保留：

• 存储器预留区域外变量的实际值

• 存储器预留区域内未修改的变量实际值。 
预留存储区中新增加的变量实际值将设置为初

始值。

下载简单修改的数据块（无结构修改） 实际值将会保留。

更多信息

有关下载块扩展而不重新初始化以及下载数据块的已修改值的其它信息，请参见“另请参

见”。
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参见

将程序编辑器中的块下载到设备中 (页 9935)
将块从项目树下载到设备 (页 9936)

20.4.3 将程序编辑器中的块下载到设备中 (S7-300, S7-400)

要求  
要下载的块已打开。

操作步骤  
要从程序编辑器中将块加载到设备中，请按以下步骤操作：

1. 右键单击程序编辑器的指令窗口。

2. 在快捷菜单中选择“下载到设备”(Download to device) 命令。

– 如果尚未建立在线连接，则会打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 
对话框。此时，可设置该连接所需的所有参数，并单击“加载”(Load)。 

– 可以在“选项 > 设置 > 在线和诊断”(Options > Settings > Online & Diagnostics) 下将

首选连接参数保存为默认值。第一次使用新的连接参数进行加载时，会自动显示查询，

询问您是否要将其存储为默认设置。如果要将当前连接参数保存为默认值，则单击

“是”(Yes)。
– 可以通过选择相应的选项并单击“开始搜索”(Start search) 命令来显示所有兼容的设

备。也可通过“在线”(Online) 菜单，打开“扩展下载到设备”(Extended download to 
device) 对话框。

另请参见“建立和终止在线连接” 
– 如果设备已经在线，则可在需要时编译项目数据并打开“加载预览”(Load preview) 对

话框。在该对话框中，将显示相关消息以及加载过程所需的操作建议。
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3. 查看报警消息。必要时，可启用“操作”(Action) 列中的操作。
可以加载时，“加载”(Load) 按钮立即可用。

说明

在设备运行过程中执行指定操作时，如果存在功能性故障或程序错误，则可能导致严重

的财产损失或人员身伤害！

在开始执行这些操作之前，请确保不会发生任何危险！

说明

要避免调用块和被调用块之间的不一致性，那么在每次执行全局修改（例如对块接口的

修改）之后，需要下载所有受到影响的块。选择“一致性下载”(Consistent download) 操
作。

4. 单击“加载”(Load)。
如果需要同步，系统会自动显示“同步”(Synchronization) 对话框。此对话框显示报警消息并
建议同步所需的操作。用户可以执行这些操作或者通过单击“强制下载到设备”(Force 
download to device) 强制下载而不同步。如果已执行建议的操作，系统会询问是否要继续下
载。可单击“继续下载”(Continue download) 以下载块。“加载结果”(Load results) 对话框将
打开，并显示下载后的状态和操作。

5. 如果要在下载后直接重新启动模块，则选中“全部启动”(Start all) 复选框。

6. 要关闭“加载结果”(Load results) 对话框，请单击“完成”(Finish)。

结果

块的代码下载到设备中。如果已选择了“一致性下载”(Consistent download)，则将对受到

此次修改影响的所有块进行编译，并下载到设备中。 
巡视窗口中“信息 > 常规”(Info > General) 中的消息将指示加载过程是否成功。 

参见

将块从项目树下载到设备 (页 9936)
将处于“RUN”操作状态的块下载到设备 (页 9931)

20.4.4 将块从项目树下载到设备 (S7-300, S7-400)
在项目树中，可将一个块、多个块或所有块下载到设备中。
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将一个或多个块从项目树加载到设备   
要将一个或多个块从项目树加载到设备在，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 选择要下载的块。

3. 从快捷菜单中选择“下载到设备 > 软件（仅变更）”(Download to device > Software (only 
changes)) 命令。

– 如果尚未建立在线连接，则会打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 
对话框。此时，可设置该连接所需的所有参数，并单击“加载”(Load)。也可通过“在

线”(Online) 菜单，打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。

另请参见“建立和终止在线连接” 
– 如果设备已经在线，则可在需要时编译项目数据并打开“加载预览”(Load preview) 对

话框。在该对话框中，将显示相关消息以及加载过程所需的操作建议。

4. 查看报警消息。必要时，可启用“操作”(Action) 列中的操作。
可以加载时，“加载”(Load) 按钮立即可用。

说明

在设备运行过程中执行指定操作时，如果存在功能性故障或程序错误，则可能导致严重

的财产损失或人员身伤害！

在开始执行这些操作之前，请确保不会发生任何危险！

说明

要避免调用块和被调用块之间的不一致性，那么在每次执行全局修改（例如对块接口的

修改）之后，需要下载所有受到影响的块。选择“一致性下载”(Consistent download) 操
作。

5. 单击“加载”(Load)。
将加载块并打开“加载结果”(Load results) 对话框。在此对话框中，将显示下载后的状态和操
作。

6. 要关闭“加载结果”(Load results) 对话框，请单击“完成”(Finish)。

将块从项目树加载到设备

要将“程序块”(Program blocks) 文件夹中的所有块从项目树下载到设备，请按以下步骤操

作：

1. 在项目树中选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 在快捷菜单中选择“下载到设备”(Download to device) 子菜单。
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3. 如果只想下载自上次下载之后进行的更改，请选择“软件（仅更改）”(Software (only 
changes)) 选项。如果要全部加载所有块并且将所有值重置为启动值，则需选择“将 PLC 程序
下载到设备并复位”(Download PLC program to the device and reset)。
– 如果尚未建立在线连接，则会打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 

对话框。此时，可设置该连接所需的所有参数，并单击“加载”(Load)。也可通过“在

线”(Online) 菜单，打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。

另请参见“建立和终止在线连接” 
– 如果已经指定了一个在线连接，那么在必要时对项目数据进行编译，并打开“加载预

览”(Load preview) 对话框。此对话框中将显示报警信息以及加载所需的相关操作。

4. 查看报警消息。必要时，可启用“操作”(Action) 列中的操作。
可以加载时，“加载”(Load) 按钮立即可用。

说明

在设备运行过程中执行指定操作时，如果存在功能性故障或程序错误，则可能导致严重

的财产损失或人员身伤害！

在开始执行这些操作之前，请确保不会发生任何危险！

说明

要避免调用块和被调用块之间的不一致性，那么在每次执行全局修改（例如对块接口的

修改）之后，需要下载所有受到影响的块。选择“一致性下载”(Consistent download) 操
作。

5. 单击“加载”(Load)。
将加载块并打开“加载结果”(Load results) 对话框。在此对话框中，将显示下载后的状态和操
作。

6. 要关闭“加载结果”(Load results) 对话框，请单击“完成”(Finish)。

结果

块的代码下载到设备中。如果更改操作影响了其它块，则将编译这些块并也将它们下载到设

备中。仅删除设备中在线存在的块。通过加载所有受影响的块并删除设备中不需要的块，可

避免用户程序中块与块之间的不一致。

巡视窗口中“信息 > 常规”(Info > General) 中的消息将指示加载过程是否成功。 

参见

将程序编辑器中的块下载到设备中 (页 9935)
将处于“RUN”操作状态的块下载到设备 (页 9931)
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20.4.5 从设备上传块 (S7-300, S7-400)
可以从设备中将所有块或单个块上传到项目中。

说明

虽然可从 S7-300/400 中加载 SCL 块和 GRAPH 函数块，但这些块在加载后无法编辑。

要求

待加载块的在线和离线版本不同，或者只存在在线的块。

从设备中下载所有块

要从设备中下载所有块，请按以下步骤操作：

1. 与要上传块的设备建立在线连接。
另请参见“建立和终止在线连接” 

2. 在项目树中，选择要从中上传块的设备文件夹。

3. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“从设备上传”(Upload from device) 命令。
将打开“上传预览”(Upload preview) 对话框。在该对话框中，将显示相关消息以及加载过程
所需的操作建议。

4. 查看报警消息。必要时，可启用“操作”(Action) 列中的操作。
可进行上传时，“从设备上传”(Upload from device) 按钮随即启用。

5. 单击“从设备上传”(Upload from device) 按钮。
执行加载过程。 

从设备中下载各个块

要从设备上传各个块，请按以下步骤操作：

1. 与要上传块的设备建立在线连接。
另请参见“建立和终止在线连接” 

2. 在项目树中选择要从设备上传的块。

3. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“从设备上传”(Upload from device) 命令。
执行加载过程。 

结果

块将从设备上传到项目。在设备中，可重新对这些块进行编辑、重新编译和加载。 
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20.4.6 将块下载到存储卡中 (S7-300, S7-400)

要求

存储卡的“程序块”(Program blocks) 文件夹已打开。

操作步骤

要将块下载到存储卡，请执行如下操作：

1. 打开项目树中该设备的“Program blocks”文件夹。

2. 选择要下载到存储卡的块。

3. 将项目树中的块拖到存储卡的“程序块”(Program blocks) 文件夹中。还可以复制块并将其添
加到存储卡中。
必要时可以编译块。“加载预览”(Load preview) 对话框将打开。在该对话框中，将显示相关
消息以及加载过程所需的操作建议。

4. 查看报警消息。必要时，可启用“操作”(Action) 列中的操作。
可以加载时，“加载”(Load) 按钮立即可用。

说明

在设备运行过程中执行指定操作时，如果存在功能性故障或程序错误，则可能导致严重

的财产损失或人员身伤害！ 
在开始执行这些操作之前，请确保不会发生任何危险！ 

5. 单击“装载”(Load) 按钮。
执行加载过程。

或者：

1. 在项目树中选择要上传的块。

2. 在“项目”(Project) 菜单中选择“读卡器/USB 存储器> 写入存储卡”(Card Reader/USB memory 
> Write to memory card) 命令。
将打开“选择存储卡”(Select memory card) 对话框。

3. 选择与该 CPU 兼容的存储卡。 
对话框底部一个带绿色复选标记的按钮将会激活。 

4. 单击带有绿色复选标记的按钮。
必要时，对项目数据进行编译。“加载预览”(Load preview) 对话框将打开。在该对话框中，将
显示相关消息以及加载过程所需的操作建议。

5. 查看报警消息。必要时，可启用“操作”(Action) 列中的操作。
可以加载时，“加载”(Load) 按钮立即可用。

6. 单击“装载”(Load) 按钮。
执行加载过程。 
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结果

选定的块将下载到存储卡。巡视窗口中“信息 > 常规”(Info > General) 中的消息将指示加载

过程是否成功。 

参见

从存储卡上传块 (页 9941)

20.4.7 从存储卡上传块 (S7-300, S7-400)
只能从存储卡将所有块上传到项目中。请注意，从存储卡进行上传时，不会加载任何符号信

息。

要求

显示存储卡。

另请参见“访问存储卡”

操作步骤

要将块从存储卡上传到项目，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，将存储卡的文件夹拖放到项目的设备文件夹中。还可以复制存储卡并将其插入
到设备中。
将打开“上传预览”(Upload preview) 对话框。在该对话框中，将显示相关消息以及加载过程
所需的操作建议。

2. 查看报警消息。必要时，可启用“操作”(Action) 列中的操作。
可进行上传时，“从设备上传”(Upload from device) 按钮随即启用。

3. 单击“从设备上传”(Upload from device) 按钮。

参见

将块下载到存储卡中 (页 9940)

20.4.8 在加载 GRAPH DB 之前关闭顺控程序 (S7-300, S7-400)
可以指定在加载背景数据块之前全局关闭，也可以在加载操作过程中关闭顺控器。 
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全局关闭顺控器

要在每次加载背景数据块时全局关闭顺控器，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
将在工作区中显示“设置”(Settings) 窗口。

2. 在区域导航中选择“PLC 编程 > GRAPH”(PLC programming > GRAPH) 组。

3. 选择“在下载 DB 前关闭顺序”(Turn off sequence before downloading DB) 复选框。
这样，在后续的加载操作，会在加载背景数据块之前关闭顺控器。

在加载过程中关闭顺控器

要在加载过程中关闭顺控器，请按以下步骤操作：

1. 将 GRAPH 函数块加载到设备上。
在加载过程中，将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。在该对话框中，将显示报警并建
议进行加载的所需动作。如果背景数据块必须与 GRAPH 函数块一起加载，则在“加载预
览”(Load preview) 对话框中将建议执行“在下载 DB 前关闭顺序”(Turn off sequence before 
downloading DB) 操作。

2. 选择“在下载 DB 前关闭顺序”(Turn off sequence before downloading DB) 复选框。

20.5 下载 PLC 变量 (S7-1200, S7-1500)

20.5.1 下载 PLC 变量简介 (S7-1200, S7-1500)

简介

PLC 变量和各种块可下载到设备中，并从设备上传到到项目中。如果在项目导航中选择一个 
PLC 变量表，则可使用命令“下载到设备 > 软件（仅更改）”(Download to device > Software 
(only changes)。 
此时，可使用“在线”(Online) 菜单或快捷菜单中的加载命令，也可使用工具栏中的“加

载”(Load) 按钮。

从其它对象（如，从块文件夹）开始执行下载到设备时，通常会加载变量表以确保数据的一

致性。

支持该功能的设备有：

• CPU S7-1200 
• CPU S7-1500
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在 S7-1500 固件版本 V2.5 及以上版本中，变量所属的 PLC 变量表信息将与 PLC 变量一同下

载到 CPU 中。

该命令不适用于不支持此功能的设备。

从 PLC 变量表下载到设备的规则（仅 S7-1500 V2.5 及以上版本）

离线变量表可按照指定的结构下载到 CPU 中。 
此时，需遵循以下规则：

• 下载 PLC 变量的要求和操作过程，与下载块的相同。

• 如果在加载 PLC 变量时检测到不一致，则将显示同步对话框。为确保共享项目中数据的

一致性，加载前需对更改后的数据进行同步，以避免意外覆盖相关数据。此时，将显示

待同步的数据及其当前状态（离线/在线比较）和可能的操作。通过比较编辑器，可查看

发生更改的变量及其所在的变量表。变量通常按照名称进行比较。发生冲突时，用户需

确定需保留和加载的变量。

另请参见：

• “比较 PLC 变量 (页 9983)”
• “将块从项目树下载到设备 (页 9914)”
• “将块下载到存储卡 (页 9917)”

从设备上传 PLC 变量表的规则（仅 S7-1500 V2.5 及以上版本）

在线变量表可按照指定结构上传到项目中。

此时，需遵循以下规则：

• 上传 PLC 变量的要求和操作过程，与上传块的相同。

• 对于 PLC 变量，从设备上传时将遵循以下特定规则：

– 在线和离线存在的同名变量，将覆盖为离线变量。

– 仅离线存在的变量将保持不变。

– 仅在线存在的变量，可再次离线创建。

– 在其它变量表中在线存在的变量将插入已上传的变量表中，并从其它变量表中删除。

另请参见： 
• “从设备上传块 (页 9916)”
• “从存储卡上传块 (页 9919)”
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从设备上传 PLC 变量表的示例（仅 S7-1500 V2.5 及以上版本）

在以下示例中，说明了上传在线/离线版本不同的变量表时的系统特性： 
• 在变量表 1 中，“Tag_A”变量仅存在离线版本。

• 在变量表 2 中，“Tag_A”变量仅存在在线版本。

从变量表 1 中进行上传时的结果：

• 在变量表 1 中，“Tag_A”仅存在离线版本。因此，上传后，变量表 1 保持不变。

从变量表 2 中进行上传时的结果：

• 在变量表 2 中，“Tag_A”仅存在在线版本。因此，上传后，该变量将添加到变量表 2 中；

并从变量表 1 中删除。

参见

比较 PLC 变量 (页 9983)
将块从项目树下载到设备 (页 9914)
从设备上传块 (页 9916)
从存储卡上传块 (页 9919)
将块下载到存储卡 (页 9917)
PLC 变量的在线/离线显示 (页 9944)

20.5.2 PLC 变量的在线/离线显示 (S7-1200, S7-1500)

简介

PLC 变量表和各种块可下载到设备中，并从设备上传到到项目中。 
根据变量表的离线或在线版本，在 TIA Portal 中的显示也不同。
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PLC 变量表的显示（仅 S7-1500 V2.5 及以上版本）

在 TIA Portal 中，PLC 变量表的显示如下所示：

PLC 变量表的显示 显示 可能的操作

项目树中的 
的离线视图

离线数据始终显示（如果有）。 
从设备上传后，在线数据也可离线显示。

但由于从设备上传后仅保留离线版本的变

量，因此可能会存在差异。

可在编辑器中打开和编辑。

可从设备和存储卡中进行下载和上传。

项目树中的

的在线视图

在线模式下，显示在线数据。 
如果没有对应的离线变量表，则在线数据

也可离线显示。

编辑器以只读模式打开，无法编辑。

但可确定哪些变量可用。

可访问的设备 下载到设备后。 编辑器以只读模式打开，无法编辑。

但可确定哪些变量可用。

本地存储卡中 下载到存储卡后。 编辑器以只读模式打开，无法编辑。

但可确定哪些变量可用。

比较编辑器中 如果多个变量表离线和/或在线，则可执行

比较操作。

可打开比较编辑器，并按照名称显示所选变

量的比较结果。

有关如何使用比较编辑器比较 PLC 变量的更多信息，请参见“比较 PLC 变量 (页 9983)”

参见

比较 PLC 变量 (页 9983)
下载 PLC 变量简介 (页 9942)
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比较 PLC 程序 21
21.1 比较 PLC 程序的基本信息

21.1.1 比较 PLC 程序简介

功能

可以比较 PLC 程序的以下对象以检测差别： 
• 代码块与其它代码块

• 数据块与其它数据块

• 一个 PLC 变量表的 PLC 变量与另一个 PLC 变量表的 PLC 变量

• PLC 数据类型与其它 PLC 数据类型

变量比较是对变量名称进行比较。

类别与等级的比较

可以使用两种不同的基本比较类型：

• 离线/在线比较

将项目中的对象与相应在线设备中的对象进行比较。比较必须建立与设备的在线连接。 
• 离线/离线比较

通过离线/离线比较，可比较当前所打开项目中的两台设备的对象。此外，也可将参考项

目或库中的设备拖放到右侧区域中。但每次只能比较一个 TIA Portal 实例中的设备。

请注意，不能同时执行任意数量的比较操作，即对于每种比较类型（离线/在线或离线/离线）

只能执行一个比较操作。

对 PLC 进行编程
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根据所需对象比较的深入情况，可以在下列比较等级之间进行选择：

• 比较编辑器

如果在设备上进行比较，则系统将打开比较编辑器，并显示比较结果。

• 详细比较

对于某些比较对象，可在比较编辑器中进行详细比较，待比较的对象将并排打开，分别

位于各自的程序编辑器实例中。比较结果中的不同之处将突出显示。请注意，如果两个

块的块接口类型相同，则指定对 SCL 块进行详细比较。详细比较通常只能比较编程语言

相同的块。例如，比较两个 LAD 块。

对于块、PLC 变量和 PLC 数据类型，还可直接从项目树进行详细比较；对于块和 PLC 数
据类型，也可从项目库或全局库中进行详细比较。请注意，状态为“测试中”的类型不

能进行版本比较，但可以对这些类型的实例进行比较。 
下表概括了应用于每个对象的类型与等级的比较：

对象 离线/在线 离线/在线 离线/离线 离线/离线

  比较编辑器 详细比较 比较编辑器 详细比较

LAD 块 √ √ √ √
FBD 块 √ √ √ √
STL 块 1 √ √ √ √
SCL 块 √ √3 4 7 √ √7

GRAPH 块 2 √ √4 √ √5

CEM 块 4 √ - √ -
全局数据块 √ √ √ √
背景数据块 √ √ √ √
PLC 变量 √6 √6 √ √
PLC 数据类型 √4 √4 √ √

符号说明：

√：适用

-：不适用

1：S7-1200 不支持 STL
2：S7-1200 不支持 GRAPH
3：不适用于 S7-1200 V2.0 以下版本

4：不适用于 S7-300/400

比较 PLC 程序

21.1 比较 PLC 程序的基本信息
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5：只能对同一 CPU 系列的 GRAPH 块进行比较

6：仅适用于 S7-1500 V2.5 及以上版本

7：块接口的类型必需相同

说明

请注意以下事项：

• 不能对受专有知识保护的块执行详细比较。

• 如果详细比较仅检测到局部变量数据类型的不同：离线为报警数据类型 (C_ALARM 
C_ALARM_S C_ALARM_8 C_ALARM_8P C_ALARM_T C_AR_SEND C_NOTIFY C_NOTIFY_8P)，
在线为 DWORD；但该差异不会标记出来。

• 请注意，对库中类型和模板副本进行详细比较时的以下特性：

– PLC 变量表和 PLC 变量无法比较。

– 在类型和模板副本进行详细比较时，在线和监视功能不可用。 
– 无法查看定义、访问和被调用块。

– 交叉引用和交叉引用信息无法显示。

– 对类型和模板副本进行详细比较时，不执行语法检查。因此，不会标记任何语法错误。

– 如果使用多语言注释，且创建该类型或模板副本的语言与项目语言不同，则比较编辑器和
详细比较中的比较结果可能不同。此时，比较编辑器中的比较结果显示正确。

– 所继承的注释、类型与模板副本的报警属性将不显示。

基于校验和比较 PLC 程序

除了上述的比较方式之外，TIA Portal 还支持快速便捷的校验比较：系统自动确定整个 PLC 程
序的校验和。基于该校验和，可快速判断两个 PLC 程序是否相同。

另请参见：“基于校验和比较 PLC 程序 (页 9953)”

比较 PLC 程序

21.1 比较 PLC 程序的基本信息
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显示比较状态的访问权限 (S7-1200/1500)
• CPU 1500 < V2.0（以及 ET200 SP 和软件控制器）、CPU 1200 V4.0 和 V4.1：

在 TIA Portal V14 及以上版本中，显示块比较状态所需的访问权限已根据 S7-1200/1500 
系列的特定 CPU 进行了更改。

在此之前，所列 CPU 只需具有访问级别“HMI 访问”(HMI access)，即可显示比较状态。在 
V14 及以上版本中，要显示比较状态，则需具有访问级别“读访问”(read access)。
即，转至在线时，系统将提示用户，需要输入“读访问”(read access) 的密码。 
仅当拥有“HMI 访问”(HMI access) 密码时，才能建立在线连接。

此时，可在读访问密码提示中单击“取消”(Cancel) 按钮，并在下一个对话框中输入“HMI 
访问“(HMI access) 密码。之后，系统将基于有效的“HMI 访问权限”建立在线连接，但不

会显示块的比较状态。

此时，将仅显示问号符号，而非比较状态的图标。

• CPU 1200 <=V3.x.：
在 TIA Portal V14 及以上版本中，如果上述特定 CPU 组态有写保护和/或读保护时，则在

转至在线并显示块的比较状态时，将提示输入密码。

即使无法提供受保护 CPU 中读保护块的访问密码，设有读保护的块的密码，也可建立在

线连接。

此时，可单击“取消”(Cancel)，退出所显示的密码提示对话框。

系统将将建立在线连接，但不显示块的比较状态。 
此时，将仅显示问号符号，而非比较状态的图标。

参见

比较块和 PLC 数据类型 (页 9951)
比较 PLC 变量 (页 9952)
执行详细的块比较 (页 9956)

比较 PLC 程序
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21.1.2 比较软件单元

离线/在线和离线/离线比较软件单元

软件单元的比较机制与其它数据对象的比较机制相同。例如，创建在线连接时，可进行一个

简单的离线/在线比较。在比较过程中，使用图标标记项目树中可比较的对象，指示相应的

比较结果。在此，需遵循以下规则：

• 如果软件单元的属性和所有下级对象均相同，则软件单元显示为相同。

• 如果属性不同，则软件单元显示为不同。

• 当下级对象不同但他们的属性却相同时，软件单元上将标记一个惊叹号。

此外，也可在比较编辑器中进一步进行离线/在线和离线/离线比较。 
在设备中执行离线/在线或离线/离线比较时，软件单元将集成到比较中。在比较编辑器中，软

件单元将同时显示在比较表的左侧和右侧。所比较对象的校验和位于比较编辑器内“属性比

较”(Property Comparison) 部分的“源数据 > 软件单元”(Source Data > Software unit) 中。

在比较过程中，软件单元将根据名称进行相互指定，然后对这些软件单元中的对象进行相互

比较。不同软件单元中的同名对象不会相互比较。即，如果块“Block_1”同时包含在离线项目

的软件单元“Unit1”和设备的软件单元“Unit2”中，则系统将该对象视为两个不同的对象。进行

离线/离线比较时，也可进行手动比较，手动选择待比较的对象。

如果对象不同，则可通过相关操作进行同步。如果同步后创建了多个名称相同的对象，则该

操作将取消并显示一条相应消息。在手动比较模式中，同名对象可能会被覆盖。

参见

软件单元简介 (页 9125)

21.1.3 比较块和 PLC 数据类型

指定规则

根据以下规则，指定待比较的块和 PLC 数据块：

• 块：

– 离线/在线比较：地址，如 FB100 或 DB100
– 离线/离线比较：块的符号名

• PLC 数据类型：PLC 数量类型将按名称进行分配。

比较 PLC 程序

21.1 比较 PLC 程序的基本信息
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比较

比较块和 PLC 数据类型时，校验和可作为特定属性进行基本比较。在比较编辑器中，可将某

些属性组合为类别。S7-300/400 系列 CPU 在进行离线/在线比较时，不支持校验和；此时，

可使用时间戳进行比较。对所有 CPU 进行离线/在线比较时，通常将发出的时间戳信息作为

一个单独的比较类别。 
比较后，可通过相应操作定义如何处理这些差异。此时，可对这些块进行详细比较。并排打

开被比较块的版本，并高亮显示差异。对于块、PLC 变量和 PLC 数据类型，还可直接从项目

树进行详细比较。 

参见

比较 PLC 程序简介 (页 9947)
比较 PLC 变量 (页 9952)
执行详细的块比较 (页 9956)

21.1.4 比较 PLC 变量

简介

进行离线/离线比较时，在比较编辑器中还将显示设备的 PLC 变量表。PLC 变量表将按照名称

进行分配，可用于快速查看两个设备中这些 PLC 变量表是否可用。必要时，可以对 PLC 变量

表进行详细比较。对于块、PLC 变量表和 PLC 数据类型，还可直接从项目树进行详细比较。 
进行离线/在线比较时，S7-1200 和 S7-1500 系列固件版本低于 V2.5 的 CPU 中将显示所有 PLC 
变量的概览信息。在 S7-1500 固件版本 V2.5 及以上版本的 CPU 中，与离线/在线比较的相同。

参见

比较 PLC 程序简介 (页 9947)
比较块和 PLC 数据类型 (页 9951)
执行详细的块比较 (页 9956)

比较 PLC 程序
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21.1.5 基于校验和比较 PLC 程序

简介

在编译过程中，系统将通过唯一的校验和自动识别 PLC 程序。基于该校验和，可快速识别用

户程序并判断两个 PLC 程序是否相同。

由于该校验和与 PLC 程序一同加载到 CPU 中，因此在服务调用时同样至关重要。例如，可

以快速判断 CPU 中当前运行的程序是否是之前加载的程序，或者是否发生了变更。此时，无

需在编程设备 (PG) 上安装原始程序。

创建系统诊断块

在编译过程中，系统将自动为 PLC 程序指定一个唯一的校验和。如果下一次编译过程中监测

到 PLC 程序发生变更，则系统将为该程序指定一个新的校验和。再次编译时，如果 PLC 程序

未发生变更，则校验和保持不变。 
如果程序发生变更后又取消变更，则校验和也会保持不变。 
在每次编译 PLC 编译时，都会进行相应检查。如，选择一个 CPU 或块文件夹后，运行菜单命令

“编译 > 软件”(Compile > Software)。 
将生成以下两个校验和： 
• 软件的校验和：为块文件夹中所有块生成一个校验和。

– 程序中未调用但包含在块文件夹中的块也将包含在校验和中。 
– 不含安全块和安全 PLC 数据类型 (UDT)。  
– 更改监控表行业强制表不会影响校验和。 
– 运行过程中，由“WRIT_DBL”、“CREAT_DB”和“DELETE_DB”指令创建或更改的数据块数

不会影响校验和。

• 文本列表的校验和：项目中，所有文本列表都将生成一个校验和。

加载校验和

该校验和与 PLC 程序一同加载到 CPU 中，可应用于在线程序中。从 CPU 中下载时，该校验

和不能应用于离线项目。这是因为，在下次编译时将自动重新生成一个校验和。

比较 PLC 程序

21.1 比较 PLC 程序的基本信息
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评估校验和

检验和将显示在 CPU 的属性中（属性 > 常规 > 校验和）(Properties > General > Checksums)。
在此，可手动将该校验和加载到相应文档中。通过扩展指令“GetChecksum”，可在程序运行

过程中读取相应的校验和信息。

参见

GetChecksum：读取校验和 (页 3210)

21.2 比较块

21.2.1 在比较编辑器中比较块

有以下选项可用于在比较编辑器中比较块：

• 离线/在线比较

项目中的块与所选设备的块比较。

• 自动离线/离线比较

所选设备的所有块都离线进行比较。 
• 手动离线/离线比较

设备的所选块将离线进行比较。

块执行离线/在线比较

要执行离线/在线比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择支持离线/在线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/在线”(Compare > Offline/online) 命令。

3. 如果尚未与该设备建立在线连接，则打开“转至在线”(Go online) 对话框。在这种情况下，需
要设置该连接的所有所需参数，然后单击“连接”(Connect)。 
这样，将建立在线连接并打开比较编辑器。

4. 打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。
在状态和操作区中，可以通过符号标识对象的状态。并根据对象的状态确定需执行的特定操
作。但是，请注意在同步操作中只能执行单方向上的操作。

比较 PLC 程序

21.2 比较块

对 PLC 进行编程
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自动执行块的离线/离线比较

要自动离线/离线比较块，请执行以下步骤：

1. 在项目树中，选择可进行离线/离线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选设备。

3. 将其它设备拖放到右侧窗格的比较区域中。可比较来自同一项目、参考项目或库中的设备。 
4. 打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

在状态和操作区中，可以使用一些符号标识对象的状态。并根据对象的状态确定需执行的特
定操作。选择对象后，对象的属性和已分配设备中所对应的对象将清楚地显示在属性比较中。

这样，就可以随时将其它任何设备拖放到比较区域执行进一步比较。

手动离线/离线比较块

要手动执行离线/离线比较块，请执行以下步骤：

1. 在项目树中，选择可进行离线/离线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选设备。

3. 将其它设备拖放到右侧窗格的比较区域中。可比较来自同一项目、参考项目或库中的设备。

4. 在“状态和操作”区域中，单击切换按钮，可在自动和手动比较间进行切换。

5. 选择要比较的对象。 
将显示属性的比较结果。可以使用符号标识对象的状态。并根据对象的状态确定需执行的特
定操作。

这样，就可以随时将其它任何设备拖放到比较区域执行进一步比较。

参见

比较 PLC 程序简介 (页 9947)
执行详细的块比较 (页 9956)
比较 PLC 变量 (页 9983)
比较 PLC 数据类型 (页 9986)

比较 PLC 程序
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21.2.2 执行详细的块比较

21.2.2.1 开始对 LAD/FBD/STL/SCL 块进行详细的比较

可以启动对块的详细比较。并排打开被比较块的版本，并高亮显示差异。可通过以下方式对

块进行详细比较：

• 使用比较编辑器，进行详细比较

在比较编辑器中，可对块进行离线/在线和离线/离线详细比较。

• 在项目树中进行详细比较

在项目树中，可对块进行离线/在线和离线/离线详细比较。进行离线/在线比较时，要求

已建立了在线连接。

• 在项目树中进行详细比较

也可以在项目库或全局库中对块进行详细比较。此时，将对类型和模板副本进行比较。

• 在程序编辑器中进行详细比较 
此时，已打开的块将与其在线版本进行比较。

说明

请注意以下事项：

• 对于以编程语言 SCL 创建的块，V2.0 版本之前的 S7-1200 系列的 CPU 不可进行详细比较。

• 如果两个 SLC 块使用系统的接口类型，同为表格形式或同为文本类型，则这两个块只能进行
详细比较。

• S7-1500：其他用户可以通过 CPU 上并行工作的结点，在 CPU 上执行加载过程。如果当前比
较的块被加载过程更改或者删除，则详细比较将终止并且显示一条消息。这种情况下，如果
需要，请重启详细比较。

• 块中包含多个程序段：如果更改程序段的顺序，则相应的程序段将无法再分配或与其它程序
段进行比较。要对顺序发生移动后的程序段进行比较，则需对顺序进行临时调整。

使用比较编辑器，进行详细比较 
要使用比较编辑器启动对块的详细比较，请按以下步骤操作：

1. 首先，执行离线/在线或离线/离线比较。
比较编辑器随即打开。

2. 在比较编辑器中，选择要执行详细比较的块。

3. 在工具栏中，单击“开始详细比较”(Start detailed comparison) ；或在快捷菜单中，选择“开
始详细比较”(Start detailed comparison) 命令。
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在项目树中进行详细比较

要直接从项目树中对块进行离线/离线详细比较，请按以下步骤操作：

1. 右键单击待比较的块。该块也可以是参考项目中的块。

2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 
object)。

3. 右键单击待比较的块，该块将与之前选择为左侧对象的块进行比较。该块也可以是当前项目、
参考项目或库中的块。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。

要从项目树中直接对块进行离线/在线详细比较，请按以下步骤操作：

1. 在该块所在的位置处，建立与设备的在线连接。

2. 右键单击待比较的块，该块将与其相应的在线对象进行比较。

3. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与在线对象进行比较”(Quick compare > Compare with 
the online object)。

在项目树中进行详细比较

要在库中直接启动对块的详细比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目库或全局库中，右键单击待比较的块。 
2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 

object)。
3. 右键单击待比较的块，该块将与之前选择为左侧对象的块进行比较。该块也可以是当前项目、

参考项目或库中的块。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。

在程序编辑器中进行详细比较

对于离线/在线比较类型，可直接在程序编辑器中进行详细比较。为此，请执行以下操作步

骤：

1. 打开待进行详细比较的块。

2. 建立在线连接。
另请参见：“转至在线和转至离线”

说明

请注意，这些块必需在线。只有这样，才能在程序编辑器中对块进行详细比较。

3. 单击工具栏中的“详细比较”(Detailed comparison)。
4. 单击“是”(Yes)，确认关闭块对话框。
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结果

对所比较块的每个版本都打开一个程序编辑器实例，两个实例将并排显示。 

参见

比较 PLC 程序的基本信息 (页 9947)
LAD/FBD 比较结果的可视化 (页 9963)
STL 比较结果的可视化 (页 9967)
SCL 比较结果的可视化 (页 9970)
浏览详细比较 (页 9979)
在详细比较期间更改块 (页 9981)
更新比较结果 (页 9982)

21.2.2.2 开始对 GRAPH 块进行详细比较 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以对 GRAPH 块进行详细比较。并排打开被比较块的版本，并高亮显示差异。通过以下几

种制方式，可对 GRAPH 块进行详细比较：

• 使用比较编辑器，进行详细比较

在在线/离线比较和离线/离线比较中，均可通过比较编辑器对块进行详细比较。

• 在项目树中进行详细比较

在在线/离线比较和离线/离线比较中，均可在项目中对块进行详细比较。进行在线/离线

比较时，要求已建立了在线连接。

• 在项目树中进行详细比较

也可以在项目库或全局库中对块进行详细比较。此时，将对类型和模板副本进行比较。

• 在程序编辑器中进行详细比较 
此时，已打开的块将与其在线版本进行比较。

对 GRAPH 块可以使用以下比较方法：

• 比较序列

完整的顺控程序将在此模式下互相比较。GRAPH 块的详细比较始终从“比较序

列”(Compare sequence) 比较模式开始。这表示比较操作从顺控程序的开头处开始，并显

示顺控程序间的差异。顺控程序存在结构差异时，比较结果只显示到第一个结构差异。

• 比较所选内容

可以使用“比较所选内容”(Compare selection) 比较模式互相比较各个区域。这表示可以

从序列中的结构差异往下比较顺控程序的某些部分。 
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可以在这两种比较模式间随机切换。

说明

S7-1500：其他用户可以通过 CPU 上并行工作的结点，在 CPU 上执行加载过程。如果当前

比较的块被加载过程更改或者删除，则详细比较将终止并且显示一条消息。这种情况下，如

果需要，请重启详细比较。

使用比较编辑器，进行详细比较

要启动详细比较，请按以下步骤操作：

1. 首先，执行设备在线/离线比较或离线/离线比较。
比较编辑器随即打开。

2. 在比较编辑器中，选择将执行详细比较的 GRAPH 块。

说明

离线/离线比较也可以手动执行。这样，即可在比较编辑器中选择任何需比较的 GRAPH 块。

3. 单击工具栏中的“开始详细比较”(Start detailed comparison) 按钮。
每个待比较的 GRAPH 块版本都将打开一个程序编辑器实例，而且这两个实例将并排显示。比
较结果中的不同之处将突出显示。将在“比较序列”(Compare sequence) 模式下执行比较。

在项目树中进行详细比较

要直接从项目树中对块进行离线/离线详细比较，请按以下步骤操作：

1. 右键单击待比较的块。该块也可以是参考项目中的块。

2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 
object)。

3. 右键单击待比较的块，该块将与之前选择为左侧对象的块进行比较。该块也可以是当前项目、
参考项目或库中的块。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。
每个待比较的 GRAPH 块版本都将打开一个程序编辑器实例，而且这两个实例将并排显示。比
较结果中的不同之处将突出显示。将在“比较序列”(Compare sequence) 模式下执行比较。

要直接从项目树中对块进行在线/离线详细比较，请按以下步骤操作：

1. 在该块所在的位置处，建立与设备的在线连接。

2. 右键单击待比较的块，该块将与其相应的在线对象进行比较。

3. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与在线对象进行比较”(Quick compare > Compare with 
the online object)。
每个待比较的 GRAPH 块版本都将打开一个程序编辑器实例，而且这两个实例将并排显示。比
较结果中的不同之处将突出显示。将在“比较序列”(Compare sequence) 模式下执行比较。
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在项目树中进行详细比较

要在库中直接启动对块的详细比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目库或全局库中，右键单击待比较的块。 
2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 

object)。
3. 右键单击待比较的块，该块将与之前选择为左侧对象的块进行比较。该块也可以是当前项目、

参考项目或库中的块。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。

在程序编辑器中进行详细比较

对于在线/离线比较类型，可直接在程序编辑器中进行详细比较。为此，请执行以下操作步

骤：

1. 打开要执行详细比较的 GRAPH 块。

2. 建立在线连接。
另请参见：“转至在线和转至离线”

说明

请注意，这些块必需在线。只有这样，才能在程序编辑器中对块进行详细比较。

3. 单击工具栏中的“详细比较”(Detailed comparison)。
4. 单击“是”(Yes)，确认关闭块对话框。

每个待比较的 GRAPH 块版本都将打开一个程序编辑器实例，而且这两个实例将并排显示。比
较结果中的不同之处将突出显示。将在“比较序列”(Compare sequence) 模式下执行比较。

比较区间

要比较所显示顺控程序中的特定区域，请按以下步骤操作：

1. 在每个顺控程序中，选择开始比较的起始步骤。

2. 单击工具栏中的“比较模式”(Comparison mode)。
比较模式将更改为“比较所选内容”(Compare selection)，并更新比较结果。顺控程序将从选
定的步骤开始比较。比较的子字符串将高亮显示。

3. 要比较其它区域，请选择作为比较起点的步骤。
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4. 单击工具栏中的“更新比较结果”(Update the comparison result)。 

说明

在更改比较模式时，同时还会更新比较结果。如果仍处于“比较所选内容”(Compare 
selection) 模式，则必须在每次更改起点时手动更新比较结果。

5. 要再次比较完整的顺控程序，请单击工具栏中的“比较模式”(Comparison mode)。
每次单击“比较模式”(Comparison mode) 时，都会更改比较模式。还可以打开带有箭头的下
拉列表，并从列表中选择所需的模式。

参见

比较 PLC 程序的基本信息 (页 9947)
GRAPH 比较结果的可视化 (页 9973)
浏览详细比较 (页 9979)
在详细比较期间更改块 (页 9981)
更新比较结果 (页 9982)

21.2.2.3 对数据块进行详细比较

可以对数据块进行详细比较。数据块的比较版本在两个声明表中并排打开，不同之处将列在

巡视窗口的“比较结果”(Comparison result) 选项卡中。 
通过以下几种制方式，可对数据块进行详细比较： 
• 使用比较编辑器，进行详细比较 

在比较编辑器中，可对数据块进行离线/在线和离线/离线详细比较。 
• 在项目树中进行详细比较 

在项目树中，可对数据块进行离线/在线和离线/离线详细比较。进行离线/在线比较时，要

求已建立了在线连接。 
• 在项目树中进行详细比较 

对于用作模板副本的数据块，也可在项目库或全局库中进行详细比较。
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使用比较编辑器，进行详细比较

要使用比较编辑器对数据块进行详细比较，请按以下步骤操作：

1. 首先，执行离线/在线或离线/离线比较。
比较编辑器随即打开。

2. 在比较编辑器中，选择将执行详细比较的数据块。

3. 在工具栏中，单击“开始详细比较”(Start detailed comparison) ；或在快捷菜单中，选择“开
始详细比较”(Start detailed comparison) 命令。

在项目树中进行详细比较

要在项目树中直接对数据块进行离线/离线详细比较，请按以下步骤操作：

1. 右键单击待比较的数据块。该块也可以是参考项目中的数据块。

2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 
object)。

3. 右键单击待比较的数据块，该块将与之前选择为左侧对象的数据块进行比较。该块也可以是
当前项目、参考项目或库中的数据块。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。

要在项目树中直接对数据块进行离线/在线详细比较，请按以下步骤操作：

1. 在该数据块所在的位置处，与设备建立在线连接。

2. 右键单击待比较的数据块，该块将与其相应的在线对象进行比较。

3. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与在线对象进行比较”(Quick compare > Compare with 
the online object)。

在项目树中进行详细比较

要在库中直接对数据块进行详细比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目库或全局库中，右键单击待比较的数据块。 
2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 

object)。
3. 右键单击待比较的数据块，该块将与之前选择为左侧对象的数据块进行比较。该块也可以是

当前项目、参考项目或库中的数据块。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。
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21.2.2.4 比较结果的可视化

LAD/FBD 比较结果的可视化

简介

通过详细比较可以确定存在块版本不同的确切位置。用户通过以下颜色编码可以尽快找到这

些位置：

• 差异所在的行以灰色高亮显示。

• 不同的操作数和指令以绿色高亮显示。

• 如果程序段数不同，则会添加伪程序段，使相同程序段的显示同步。这些伪程序段会以

灰色高亮显示并在程序段标题栏中包含文本“未找到任何相应的程序段”。伪程序段不

可编辑。

说明

请注意以下事项：

• 如果两个程序段之间的差异查过 50%，则认为这两个程序段不属于同一个程序段，两者之
间没有可比性。此时，将插入伪程序段，直至找到相应的程序段。

• 根据所选择的输出块和比较块，比较结果可能不同。 

为清晰起见，并不高亮显示每种情况下的所有差异，而是仅高亮显示操作的第一个差异。例

如，在块的离线版本和在线版本中，如果某个有多个输入的指令的所有输入均不同，则仅将

第一个输入高亮显示为差异。可解决此差异并更新比较列表。然后下一个输入将高亮显示为

差异。

因此，程序段中高亮显示的差异数目取决于指令的数量。
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详细比较的结构

下图所示为 LAD 编程语言的离线/在线详细比较示例：

① 用于 LAD 详细比较的工具栏

② 参考块

③ 比较块

④ 巡视窗口中的比较结果

下图所示为 FBD 编程语言的离线/在线详细比较示例：
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① 用于 FBD 详细比较的工具栏

② 参考块

③ 比较块

④ 巡视窗口中的比较结果

说明

只有 S7-1200 和 S7-1500 才能显示块在线版本的符号名。
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详细比较的工具栏

通过该工具栏可访问以下功能：

• 一般功能

– 插入程序段

– 删除程序段

– 插入行

– 添加行

– 打开所有程序段

– 关闭所有程序段

• 与比较相关的函数

– 第一个差异的位置

– 上一个差异的位置

– 下一个差异的位置

– 后一个差异的位置

– 同步滚动编辑器

– 更新比较结果

参考块

在左侧窗口中显示参考块。在离线/在线比较中，参考块为该块的离线版本。

比较块

在右侧窗口中显示比较块。在离线/在线比较中，比较块为该块的在线版本。

巡视窗口中的比较结果

比较结果差异以表格的形式显示在巡视窗口的“信息 > 比较结果”(Info > Comparison result) 
选项卡中。双击某行可浏览块中的相应差异。

参见

比较 PLC 程序的基本信息 (页 9947)
开始对 LAD/FBD/STL/SCL 块进行详细的比较 (页 9956)
浏览详细比较 (页 9979)
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在详细比较期间更改块 (页 9981)
更新比较结果 (页 9982)

STL 比较结果的可视化 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

通过详细比较可以确定存在块版本不同的确切位置。用户通过以下颜色编码可以尽快找到这

些位置：

• 差异所在的行以灰色高亮显示。

• 不同的操作数和指令以绿色高亮显示。

• 如果程序段数不同，则会添加伪程序段，使相同程序段的显示同步。 这些伪程序段会以

灰色高亮显示并在程序段标题栏中包含文本“未找到任何相应的程序段”。伪程序段不

可编辑。
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详细比较的结构

下图所示为 STL 编程语言的在线/离线详细比较示例：

① 用于 STL 详细比较的工具栏

② 参考块

③ 比较块

④ 巡视窗口中的比较结果

说明

只有 S7-1500 才能显示块在线版本的符号名。
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详细比较的工具栏

通过该工具栏可访问以下功能：

• 一般功能

– 插入程序段

– 删除程序段

– 插入行

– 添加行

– 打开所有程序段

– 关闭所有程序段

• 与比较相关的函数

– 第一个差异的位置

– 上一个差异的位置

– 下一个差异的位置

– 后一个差异的位置

– 同步滚动编辑器

– 更新比较结果

参考块

在左侧窗口中显示参考块。 在在线/离线比较中，参考块是块的离线版本。

比较块

在右侧窗口中显示比较块。 在在线/离线比较中，比较块是块的在线版本。

巡视窗口中的比较结果

比较结果差异以表格的形式显示在巡视窗口的“信息 > 比较结果”(Info > Comparison result) 
选项卡中。 双击某行可浏览块中的相应差异。

参见

比较 PLC 程序的基本信息 (页 9947)
开始对 LAD/FBD/STL/SCL 块进行详细的比较 (页 9956)
浏览详细比较 (页 9979)
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在详细比较期间更改块 (页 9981)
更新比较结果 (页 9982)

SCL 比较结果的可视化

简介

通过详细比较可以确定存在块版本不同的确切位置。用户通过以下颜色编码可以尽快找到这

些位置：

• 差异所在的行以灰色高亮显示。

• 不同的操作数和指令以绿色高亮显示。

说明

对于版本低于 V2.0 的 S7-300/400 和 S7-1200 系列 CPU，不支持离线/在线详细比较。
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详细比较的结构

下图所示为 SCL 编程语言的离线/在线详细比较示例：

① 用于 SCL 详细比较的工具栏

② 参考块

③ 比较块

④ 巡视窗口中的比较结果

说明

只有 S7-1200 和 S7-1500 才能显示块在线版本的符号名。
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详细比较的工具栏

通过该工具栏可访问以下功能：

• 一般功能

– 插入行

– 添加行

• 与比较相关的函数

– 第一个差异的位置

– 上一个差异的位置

– 下一个差异的位置

– 后一个差异的位置

– 同步滚动编辑器

– 更新比较结果

参考块

在左侧窗口中显示参考块。在离线/在线比较中，参考块为该块的离线版本。

比较块

在右侧窗口中显示比较块。在离线/在线比较中，比较块为该块的在线版本。

巡视窗口中的比较结果

比较结果差异以表格的形式显示在巡视窗口的“信息 > 比较结果”(Info > Comparison result) 
选项卡中。双击某行可浏览块中的相应差异。

参见

比较 PLC 程序的基本信息 (页 9947)
开始对 LAD/FBD/STL/SCL 块进行详细的比较 (页 9956)
浏览详细比较 (页 9979)
在详细比较期间更改块 (页 9981)
更新比较结果 (页 9982)
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GRAPH 比较结果的可视化 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

通过详细比较可以确定存在块版本不同的确切位置。对 GRAPH 块启动详细比较时，应首先

打开导航。使用分隔线在导航视图和当前设置的视图之间切换。可通过详细比较的工具栏选

择其它视图。

通过这些比较符号可以指示比较结果。

另请参见：比较编辑器概述

详细比较的结构

下图所示为 GRAPH 编程语言的在线/离线详细比较的导航视图示例：
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① 用于 GRAPH 详细比较的工具栏

② 参考块

③ 比较块

④ 导航工具栏

⑤ 分割线

⑥ 巡视窗口中的比较结果

下图所示为 GRAPH 编程语言的在线/离线详细比较的顺序视图示例：

① 用于 GRAPH 详细比较的工具栏

② 参考块

③ 比较块
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④ 分割线

⑤ 巡视窗口中的比较结果

说明

块存在结构差异时，比较结果只显示到顺序视图中的第一个结构差异。

下图所示为 GRAPH 编程语言的在线/离线详细比较的单步视图示例：

① 用于 GRAPH 详细比较的工具栏

② 参考块

③ 比较块

④ 分割线
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⑤ 巡视窗口中的比较结果

说明

无法识别引用网络中完整网络差异的比较结果。

下图所示为 GRAPH 编程语言的在线/离线详细比较的永久指令视图示例：

① 用于 GRAPH 详细比较的工具栏

② 参考块

③ 比较块

④ 分割线
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⑤ 巡视窗口中的比较结果

说明

无法识别引用网络中完整网络差异的比较结果。

下图所示为 GRAPH 编程语言的在线/离线详细比较的报警视图示例：

① 用于 GRAPH 详细比较的工具栏

② 参考块

③ 比较块

④ 分割线

⑤ 巡视窗口中的比较结果
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工具栏

通过详细比较工具栏可访问以下功能：

• 一般功能

– 更改为前永久指令

– 切换到顺序视图

– 切换到单步视图

– 更改为后永久指令

– 切换为报警视图

– 添加顺序

– 删除顺序

– 插入程序段

– 删除程序段

– 插入行

– 添加行

– 打开所有程序段

– 关闭所有程序段

• 与比较相关的函数

– 第一个差异的位置

– 上一个差异的位置

– 下一个差异的位置

– 后一个差异的位置

– 同步滚动编辑器

– 更新比较结果

– 选择比较模式。

导航工具栏具有以下功能：

• 放大或缩小导航中的元素

• 同步导航

参考块

在左侧窗口中显示参考块。在在线/离线比较中，参考块是块的离线版本。

比较块

在右侧窗口中显示比较块。在在线/离线比较中，比较块是块的在线版本。
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分隔线

可单击分割线在导航视图与当前视图间快速切换。

巡视窗口中的比较结果

比较结果差异以表格的形式显示在巡视窗口的“信息 > 比较结果”(Info > Comparison result) 
选项卡中。双击某行可浏览块中的相应差异。

参见

比较 PLC 程序的基本信息 (页 9947)
开始对 LAD/FBD/STL/SCL 块进行详细的比较 (页 9956)
开始对 GRAPH 块进行详细比较 (页 9958)
浏览详细比较 (页 9979)
在详细比较期间更改块 (页 9981)
更新比较结果 (页 9982)

21.2.2.5 浏览详细比较

要求

已运行详细比较。

浏览到差异  
要浏览到两个块之间的差异，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口的“信息”(Info) >“比较结果”(Comparison result) 下打开详细比较的结果列表。

2. 双击一个差异。
在两个编辑器中均将选中该差异。
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或者：

1. 单击工具栏上的以下浏览按钮之一：

– 第一个差异的位置

浏览到块中第一个差异，并在两个编辑器中均显示该差异。 
– 上一个差异的位置

从当前位置开始，浏览到上一个差异，并在两个编辑器中均显示该差异。 
– 下一个差异的位置

从当前位置开始，浏览到下一个差异，并在两个编辑器中均显示该差异。 
– 后一个差异的位置

浏览到块中 后一个差异，并在两个编辑器中均显示该差异。 

关闭/启用编辑器之间的垂直滚动同步  
两个编辑器同步滚动可确保垂直滚动期间相应的程序段并排显示。 可关闭或启用此模式。 为
此，请按以下步骤操作：

1. 要关闭同步滚动，请单击工具栏中的“同步编辑器之间的滚动”(Synchronize scrolling between 
editors) 按钮。

2. 要重新启用同步滚动，可再次单击工具栏中的“同步编辑器之间的滚动”(Synchronize scrolling 
between editors) 按钮。

参见

比较 PLC 程序的基本信息 (页 9947)
开始对 LAD/FBD/STL/SCL 块进行详细的比较 (页 9956)
开始对 GRAPH 块进行详细比较 (页 9958)
LAD/FBD 比较结果的可视化 (页 9963)
STL 比较结果的可视化 (页 9967)
SCL 比较结果的可视化 (页 9970)
GRAPH 比较结果的可视化 (页 9973)
在详细比较期间更改块 (页 9981)
更新比较结果 (页 9982)
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21.2.2.6 在详细比较期间更改块

在执行详细比较的过程中，可以更改正在比较的块。请牢记：

• 离线/在线比较：仅可以更改离线块。

• 离线/离线比较：仅可以更改左侧区域中的离线块。

更改某个块后，需要手动更新比较编辑器中的比较结果以确保比较状态显示正确。然后可以

指定操作以同步对象。

说明

无法手动更改 SCL 块。不过，可以将更改从一个块应用到其他块。就这一点而言，请注意以

下几点：

• 不可以在在线块中应用任何更改。

• 仅可以在没有写保护的离线块中应用更改。如果详细比较的块来自不同的 CPU，就是这种情
况。随后还可以对右侧区域中的块应用更改。

更改 LAD、FBD 或 STL 块
要更改 LAD、FBD 或 STL 块，请按以下步骤操作：

1. 根据要求更改左侧区域中的块。

2. 如有必要，单击工具栏中的“更新比较结果”(Update comparison results)。

更改 GRAPH 块
要更改 GRAPH 块，请按以下步骤操作：

1. 单击“顺序视图”(Sequence view) 在两个块之间切换。

2. 根据要求更改左侧区域中的块。

3. 如有必要，单击工具栏中的“更新比较结果”(Update comparison results)。
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更改 SCL 块
要将更改从一个块应用到另一个块，请按以下步骤操作：

1. 在想要将其更改应用到其它块的块的侧边工具栏中，单击相应行中的箭头。 
该行就会插入到其它块中并且箭头按钮移除。

说明

箭头中的不同颜色具有以下含义：

• 灰色：更改不可以应用至其它块，原因是其它块为在线块或者具有写保护。

• 蓝色：更改将从离线块应用到其它块。

• 橙色：更改将从在线块应用到其它块。

2. 如有必要，单击工具栏中的“更新比较结果”(Update comparison results)。

参见

比较 PLC 程序的基本信息 (页 9947)
开始对 LAD/FBD/STL/SCL 块进行详细的比较 (页 9956)
开始对 GRAPH 块进行详细比较 (页 9958)
LAD/FBD 比较结果的可视化 (页 9963)
STL 比较结果的可视化 (页 9967)
SCL 比较结果的可视化 (页 9970)
GRAPH 比较结果的可视化 (页 9973)
浏览详细比较 (页 9979)
更新比较结果 (页 9982)

21.2.2.7 更新比较结果

只要更改了对象，比较结果就不再有效，因此必须进行更新。

要求

已运行详细比较。

步骤

要更新比较结果，请按以下步骤操作：

1. 单击工具栏中的“更新比较结果”。
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参见

比较 PLC 程序的基本信息 (页 9947)
开始对 LAD/FBD/STL/SCL 块进行详细的比较 (页 9956)
开始对 GRAPH 块进行详细比较 (页 9958)
LAD/FBD 比较结果的可视化 (页 9963)
STL 比较结果的可视化 (页 9967)
SCL 比较结果的可视化 (页 9970)
GRAPH 比较结果的可视化 (页 9973)
浏览详细比较 (页 9979)
在详细比较期间更改块 (页 9981)

21.3 比较 PLC 变量

可通过以下方式比较 PLC 变量：

• 在比较编辑器中，自动执行离线/离线比较

离线比较所选设备的 PLC 变量表。 
• 在比较编辑器中，手动执行离线/离线比较

离线比较设备中所选 PLC 变量表。

• 离线/在线比较（仅 S7-1500 V2.5 及更高版本）

项目中的 PLC 变量将与所选设备的 PLC 变量进行比较。

• 详细比较

可通过详细比较，确定 PLC 变量表中的不同之处。此时，即可在比较编辑器、项目树中

进行详细比较，也可在 PLC 变量表“PLC 变量”(PLC tags)中进行详细比较（仅离线/在线比

较）。所有设备均可执行离线/在线详细比较，S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本可

执行离线/在线详细比较。 

在比较编辑器中，自动执行离线/离线比较

要对 PLC 变量表执行自动离线/离线比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择可进行离线/离线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选设备。
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3. 将其它设备拖放到右侧窗格的比较区域中。可比较来自同一项目、参考项目或库中的设备。 
4. 打开“PLC 变量”(PLC tags) 文件夹。

在“状态和操作”区域中，可以通过符号标识 PLC 变量表的状态。并根据状态确定需执行的
特定操作。 

这样，就可以随时将其它任何设备拖放到比较区域执行进一步比较。

在比较编辑器中，手动执行离线/离线比较

要对 PLC 变量表执行手动离线/离线比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择可进行离线/离线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选设备。

3. 将其它设备拖放到右侧窗格的比较区域中。可比较来自同一项目、参考项目或库中的设备。 
4. 在“状态和操作”区域中，单击切换按钮，可在自动和手动比较间进行切换。

5. 选择要比较的 PLC 变量表。 
将显示属性的比较结果。可以使用符号标识状态。

这样，就可以随时将其它任何设备拖放到比较区域执行进一步比较。

运行离线/在线比较（仅 S7-1500 V2.5 及更高版本）

要对 PLC 变量表执行离线/离线比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择支持离线/在线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/在线”(Compare > Offline/online) 命令。

3. 如果尚未与该设备建立在线连接，则打开“转至在线”(Go online) 对话框。此时，需要设置该
连接的所有所需参数，然后单击“连接”(Connect)。 
这样，将建立在线连接并打开比较编辑器。

4. 打开“PLC 变量”(PLC tags) 文件夹。
在“状态和操作”区域中，可以通过符号标识 PLC 变量表的状态。可以根据对象的状态确定
所需执行的操作。但是，请注意在同步操作中只能执行单方向上的操作。

使用比较编辑器，进行详细比较

要使用比较编辑器对 PLC 变量表进行详细比较，请按以下步骤操作：

1. 执行离线/离线或离线/在线比较。
比较编辑器随即打开。

2. 要在比较编辑器中执行自动离线/离线比较或离线/在线比较，则需选择要进行详细比较的 PLC 
变量表。请注意，进行手动离线/离线比较时，必须选择两个待比较的 PLC 变量表。

3. 单击工具栏中的“开始详细比较”(Start detailed comparison) 按钮。
系统将打开一个单独的比较编辑器。根据比较编辑器中的设置，显示所选 PLC 变量表中的所有 
PLC 变量和用户常量。但不会显示系统常量。PLC 变量的状态可使用符号进行标识。之后，可
根据 PLC 变量的状态，定义离线/离线比较的具体操作。 
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在项目树中进行详细比较

要在项目树中对 PLC 变量表进行离线/离线详细比较，请按以下步骤操作：

1. 右键单击待比较的 PLC 变量表。该变量表也可以是参考项目中的 PLC 变量表。

2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 
object)。

3. 右键单击待比较的 PLC 变量表，该变量表将与之前选择作为左侧对象的 PLC 变量表进行比较。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。
系统将打开一个单独的比较编辑器。根据比较编辑器中的设置，显示所选 PLC 变量表中的所有 
PLC 变量和用户常量。但不会显示系统常量。PLC 变量的状态可使用符号进行标识。之后，再
根据 PLC 变量的状态，确定具体的操作步骤。 

要在项目树中直接对 PLC 变量表进行离线/在线详细比较，请按以下步骤操作：

1. 在 PLC 变量表所在的位置处，建立与设备的在线连接。

2. 右键单击希望与在线对象进行比较的 PLC 变量表。

3. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与在线对象进行比较”(Quick compare > Compare with 
the online object)。
系统将打开一个单独的比较编辑器。根据比较编辑器中的设置，显示所选 PLC 变量表中的所有 
PLC 变量和用户常量。但不会显示系统常量。PLC 变量的状态可使用符号进行标识。 

在 PLC 变量表“PLC 变量”中进行详细比较

要在项目树中对 PLC 变量表“显示所有变量”(Show all tags) 中进行离线/在线详细比较，请

按以下步骤操作：

1. 在 PLC 变量表所在的位置处，建立与设备的在线连接。

2. 在项目树中打开 CPU 下面的“PLC 变量”文件夹。 
3. 双击条目“显示所有变量”(Show all tags)。

PLC 变量表“PLC 变量”(PLC tags) 随即打开。

4. 单击工具栏中的“开始详细比较”(Start detailed comparison) 按钮。
系统将打开一个单独的比较编辑器。根据比较编辑器中的设置，显示所选 PLC 变量表中的所有 
PLC 变量和用户常量。但不会显示系统常量。PLC 变量的状态可使用符号进行标识。 

参见

比较 PLC 程序简介 (页 9947)
比较 PLC 数据类型 (页 9986)
比较块 (页 9954)
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21.4 比较 PLC 数据类型

可通过以下方式比较 PLC 数据类型：

• 离线/在线比较（仅 S7-1200/1500）
项目中的 PLC 数据类型将与所选设备的 PLC 数据类型进行比较。

• 在比较编辑器中，自动执行离线/离线比较

离线比较所选设备的 PLC 数据类型。 
• 在比较编辑器中，手动执行离线/离线比较

离线比较设备中所选的 PLC 数据类型。

• 详细比较

通过详细比较，可确定 PLC 数据类型间存在的不同之处。为此，可在比较编辑器进行详

细比较，也可在项目树或库中进行详细比较。此时，将对类型和模板副本进行比较。

在比较编辑器中，对 PLC 数据类型进行离线/在线比较

要执行离线/在线比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择支持离线/在线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/在线”(Compare > Offline/online) 命令。
如果尚未与该设备建立在线连接，则打开“转至在线”(Go online) 对话框。在这种情况下，需
要设置该连接的所有所需参数，然后单击“连接”(Connect)。 
这样，将建立在线连接并打开比较编辑器。

3. 打开“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹。
在状态和操作区中，可通过符号标识 PLC 数据类型的各种状态。选择一个对象后，将在属性
比较结果中显示 PLC 数据类型的属性和所分配设备中对应的 PLC 数据类型。

在比较编辑器中，自动执行离线/离线比较

要自动对 PLC 数据类型进行离线/离线比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择可进行离线/离线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选设备。

3. 将其它设备拖放到右侧窗格的比较区域中。可比较来自同一项目、参考项目或库中的设备。 
4. 打开“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹。

在状态和操作区中，可通过符号标识 PLC 数据类型的各种状态。并根据状态确定需执行的特
定操作。这样，就可以随时将其它任何设备拖放到比较区域执行进一步比较。
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在比较编辑器中，手动执行离线/离线比较

要对 PLC 数据类型执行手动离线/离线比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择可进行离线/离线比较的设备。

2. 在快捷菜单中，选择“比较 > 离线/离线”(Compare > Offline/offline) 命令。
将打开比较编辑器，并且在左侧区域中显示所选设备。

3. 将其它设备拖放到右侧窗格的比较区域中。可比较来自同一项目、参考项目或库中的设备。 
4. 在“状态和操作”区域中，单击切换按钮，可在自动和手动比较间进行切换。

5. 选择要比较的 PLC 数据类型。 
将显示属性的比较结果。可以使用符号标识状态。这样，就可以随时将其它任何设备拖放到
比较区域执行进一步比较。

使用比较编辑器，进行详细比较

要使用比较编辑器对 PLC 数据类型进行详细比较，请按以下步骤操作：

1. 执行离线/离线比较。也可对 S7-1200/1500 系列的 CPU 进行离线/在线比较。 
2. 要在比较编辑器中执行自动离线/离线比较，则需选择要进行详细比较的 PLC 数据类型。请注

意，进行手动离线/离线比较时，必须选择两个待比较的 PLC 数据类型

3. 单击工具栏中的“开始详细比较”(Start detailed comparison) 按钮。
“PLC 数据类型比较”(PLC data type comparison) 窗口随即打开，并显示所比较 PLC 数据类型
的所有变量。在巡视窗口中的“信息 > 比较结果”(Info > Result of comparison) 中，可查看比
较结果中的不同之处。

在项目树中进行详细比较

要在项目树中对 PLC 数据类型直接进行离线/离线详细比较，请按以下步骤操作：

1. 右键单击待比较的 PLC 数据类型。该数据类型也可以是参考项目中的 PLC 数据类型。

2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 
object)。

3. 右键单击待比较的 PLC 数据类型，该数据类型将与之前选择作为左侧对象的 PLC 数据类型进
行比较。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。
“PLC 数据类型比较”(PLC data type comparison) 窗口随即打开，并显示所比较 PLC 数据类型
的所有变量。在巡视窗口中的“信息 > 比较结果”(Info > Result of comparison) 中，可查看比
较结果中的不同之处。
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要在项目树中直接对 S7-1200/1500 系列 CPU 中的 PLC 数据类型进行离线/在线详细比较，请

按以下步骤操作：

1. 在该块所在的位置处，建立与设备的在线连接。

2. 右键单击待比较的 PLC 数据类型，该数据类型将与其相应的在线对象进行比较。

3. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与在线对象进行比较”(Quick compare > Compare with 
the online object)。
“PLC 数据类型比较”(PLC data type comparison) 窗口随即打开，并显示所比较 PLC 数据类型
的所有变量。在巡视窗口中的“信息 > 比较结果”(Info > Result of comparison) 中，可查看比
较结果中的不同之处。

在项目树中进行详细比较

要在库中直接对可 PLC 数据类型的详细比较，请按以下步骤操作：

1. 在项目库或全局库中，右键单击待比较的 PLC 数据类型。 
2. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 选择为左侧对象”(Quick compare > Select as left 

object)。
3. 右键单击待比较的 PLC 数据类型，该数据类型将与之前选择为左侧对象的块进行比较。该 PLC 

数据类型也位于当前项目、参考项目或库中。

4. 在快捷菜单中，选择命令“快速比较 > 与 <所选对象> 进行比较”(Quick compare > Compare 
with <selected object>)。其中，“<所选对象>”是指左侧的比较对象。

参见

比较 PLC 程序简介 (页 9947)
比较块 (页 9954)
比较 PLC 变量 (页 9983)
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显示程序信息 22
22.1 可用程序信息概述

程序信息       
用户程序的程序信息包含下表指定的视图。 

视图 应用

分配列表 (页 9990) 概要说明用户程序中已分配的 I、Q 和 M 存储

区的地址位。

还指示是否通过访问从 S7 程序中分配了地址

或是否已将地址分配给 SIMATIC S7 模块。

调用结构 (页 9998) 显示用户程序内块的调用结构并概要说明所

用的块及块间的关系。

从属结构 (页 10005) 显示用户程序中使用的块的列表。 块显示在

第一级，调用或使用此块的块缩进排列在其

下方。 与调用结构不同，实例块单独列出。

资源 (页 10011) 显示 CPU 对象（OB、FC、FB、DB、用户自

定义数据类型和 PLC 变量）、CPU 存储区域

以及现有 I/O 模块的硬件资源。

同时显示多个视图

可以为一个或多个用户程序生成和显示多个视图以便于测试和更改用户程序。

例如，通过显示多个视图，能够：

• 并排显示用户程序的所有程序信息

• 比较不同的用户程序

对 PLC 进行编程
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22.2 显示分配列表

22.2.1 分配列表简介

分配列表中的程序信息   
分配列表显示是否通过访问从 S7 程序中分配了地址或是否已将地址分配给 SIMATIC S7 模块。 
因此，它是在用户程序中查找错误或进行更改的重要基础。

通过分配列表，可以查看到 CPU 特定的概况，其中列出了 CPU 的各个位在下列存储区字节

中的使用情况：

• 输入 (I)
• 输出 (O)
• 位存储器 (M)
• 定时器 (T)
• 计数器 (C)
• I/O (P)

分配列表的显示

输入、输出和位存储器的分配列表显示在若干独立工作窗口中。

过滤器

可以过滤分配列表中的显示。 用户可以使用预定义的过滤器或创建自己的过滤器。 

显示交叉引用信息

可选择显示分配列表中所选地址的交叉引用信息。

通过从快捷菜单中选择命令“交叉引用信息”，可在巡视窗口中显示所选地址的交叉引用。 
使用命令“工具 > 交叉引用”，也可以打开所选对象的交叉引用列表。

显示 PLC 变量表

可以从分配列表打开 PLC 变量表并编辑所使用变量的属性。 
要执行此操作，请选择分配列表的地址并在快捷菜单中选择“打开编辑器”命令。
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启用保持性显示

通过选择“隐藏/显示保持区”工具栏按钮，可启用和禁用位存储器保持性状态的显示。 

参见

分配列表中的符号 (页 9992)
分配列表的布局 (页 9991)

22.2.2 分配列表的布局

分配表的布局           
根据 CPU 的不同，将在多个工作窗口中显示带有以下操作数的分配列表。

S7-300/400 和 S7-1500 CPU：
• 输入

• 输出

• 位存储器

• 定时器

• 计数器

S7-1200 CPU：
• 输入

• 输出

• 位存储器

显示输入、输出、位存储器、定时器和计数器

显示 S7 程序中所有使用的操作数及其赋值。 
对于所有显示的操作数，分配列表中的每一行对应存储区的一个字节，该字节中相应的八个位

（从 7 到 0）根据其访问进行标记。之后，使用“条形”指示按字节 (B)、字 (W) 或双字 (D) 
进行访问。

有关分配表中的符号说明，请参见“这里 (页 9992)” 
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参见

分配列表简介 (页 9990)

22.2.3 分配列表中的符号

分配列表中符号的含义   
下表给出了分配列表中符号的含义： 

符号 含义

指示所选状态下的地址分配。

指示非所选状态下的地址分配。

指示指针起始地址和变量地址访问相同的地址范围并且它们

都被选中。

指示指针起始地址和变量地址访问相同的地址范围并且它们

未被选择。

指示所选状态下的指针分配。

指示非所选状态下的指针分配。

指示字节访问在使用该字节并选择了相应变量。 通过快捷菜

单可显示所选变量及 PLC 变量表的交叉引用信息。 
指示字节访问在使用该字节并且未选择相应变量。

指示字访问在使用该字节并选择了相应变量。 通过快捷菜单

可显示所选变量及 PLC 变量表的交叉引用信息。

指示字访问在使用该字节并且未选择相应变量。

指示双字访问在使用该字节并选择了相应变量。 通过快捷菜

单可显示所选变量及 PLC 变量表的交叉引用信息。

指示双字访问在使用该字节并且未选择相应变量。

背景色： 灰色 指示字节、字或双字访问在使用某个字节并且硬件也在使用

该地址。 灰色背景色指示重叠的存储器访问。

背景色： 黄色 指示硬件未使用该地址。
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符号 含义

指示已将该存储区定义为系统存储区。

指示已将该存储区定义为时钟存储区。

参见

分配列表的布局 (页 9991)
分配列表简介 (页 9990)

22.2.4 显示分配列表

要求  
已经创建项目，且其中有编写好的块。

步骤

请按如下步骤显示分配列表：

1. 选择“Program blocks”文件夹或者其中的一个或多个块。

2. 在“工具”菜单中，选择“分配列表”命令。

结果

显示所选程序的分配列表。

分配列表中的视图选项

请参见相应的视图选项，可设置这些选项以在分配列表中显示所需信息。

参见

设置分配列表的视图选项 (页 9994)
分配列表的布局 (页 9991)
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22.2.5 设置分配列表的视图选项

简介

以下视图选项可用于分配列表：

• 使用的地址 (Used addresses)：
如果选中了此复选框，将显示程序中使用的地址、I/O 和指针。

• 空闲的硬件地址 (Free hardware addresses)：
如果选中了此复选框，则仅显示空闲的硬件地址。

要求   
• 已经创建项目，且其中有编写好的块。

• 分配列表已打开。

步骤

请按如下步骤设置分配列表的视图选项：

1. 单击任务栏中的  符号（视图选项）的箭头。
打开分配列表的视图选项。 并且已选中激活的视图选项前的复选标记。

2. 如果要激活或禁用视图选项，单击相应的复选框以选中或取消选中复选标记。

结果

设置了视图选项并在分配列表中显示所需信息。

22.2.6 分配列表中的过滤器选项

过滤器设置   
您可以为分配列表定义自己的过滤器设置。 可使用以下选项定义过滤器：

• 显示指定地址区域的所有地址。

• 显示选定的地址区域中所定义的单个地址，例如“0”和“200”。
• 显示整个选定地址区域，例如“0 - 256”。
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下表概要说明了所有可用选项：

选项位置 选择 符号 含义

地址区 可以激活所有按 CPU 显示的地

址 (I, O, M, T, C)（默认为全部激

活），也可以单独激活某些地址

区。

复选框被选中 仅在分配列表中显示激活的

地址区 (I, O, M, T, C)。

过滤区域 显示所有地址的分配 * 显示已启用地址区（I、Q、

M）所有地址的分配。

显示所选地址的分配，例如，输

入“IB 0”和“IB 256”的分配

0;256
用分号分隔各个地址和区

域。

显示已激活地址区 (I) 的所选

地址的分配。

显示所选区域的分配，例如，输

入“IB 0 到 IB 100”和“IB 200 到 IB 
256”的分配。 

0-100;200-256
应该用连字符连接连续区

域。

显示已激活地址区 (I) 的所选

区域的分配。

22.2.7 定义分配列表的过滤器

要求       
• 已经创建项目，且其中有编写好的块。

• 分配列表已打开。

定义过滤器

请按如下步骤定义分配列表的过滤器：

1. 单击任务栏中的  符号（“过滤器”）。
将打开“分配列过滤器”对话框。 

2. 单击任务栏中的  符号（创建新过滤器）。
将创建一个名为“Filter_1”的新过滤器。 默认情况下，会选中该过滤器的所有地址（输入、输
出、存储位、定时器和计数器）复选框。

3. 如果要更改过滤器的名称，请单击任务栏中的下拉列表并输入一个新名称。

4. 取消选中不希望受该过滤器影响的地址的复选框。
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5. 在已激活地址的过滤区域输入以下选项之一：

– 输入“*”以显示所用的所有地址

– 要显示已定义的单个地址，例如，IB 0 和 IB 25，请输入“0.25”。 用逗号或分号分隔各

个地址和区域。

– 要显示完整的地址区，例如，IB 0 到 IB 256，请输入“0-256”。 应该用连字符连接完整

的地址区。

6. 单击“确定”确认输入。
新定义的过滤器以指定名称显示在分配列表的任务栏中。

删除过滤器

删除画面的步骤如下：

1. 单击任务栏中的  符号（“过滤器”）。
打开分配列表的过滤器对话框。 

2. 在任务栏的下拉列表中，选择要删除的过滤器。

3. 单击任务栏中的  符号（删除所选过滤器）。
所选过滤器即被删除。 

参见

分配列表中的过滤器选项 (页 9994)
显示分配列表 (页 9993)
分配列表简介 (页 9990)

22.2.8 过滤分配列表

要求

• 已经创建项目，且其中有编写好的块。

• 分配列表已打开。

步骤

1. 单击下拉列表上的箭头。
将显示可用过滤器。

2. 选择所需的过滤器。
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结果

根据所选过滤器的设置过滤分配列表。 

说明

关闭项目时会保存过滤器设置。

22.2.9 定义位存储器的保持性存储区

简介

在分配列表中，可以为位存储器定义保持性存储区的宽度。 断电之后以及上电后 STOP 切换

为 RUN 时，在保持性存储器中寻址的变量内容会被保留。 
可在分配列表中启用和禁用保持性位存储器的显示。 如果已启用其显示，则会在“地址”

列中用图标标识保持性位存储器。 

要求

分配列表已打开。

步骤

要为位存储器定义保持性存储区的宽度，请按以下步骤操作：

1. 在工具栏中单击“保持”。
将打开“保持性存储器”对话框。

2. 通过在输入域中输入此区域的 后一个字节（从 0 开始计数）来定义保持性存储区的可用空
间。 请注意已分配给保持性区域的变量地址。

3. 将块装载到目标系统。 在项目树中选择“程序块”文件夹，并在快捷菜单中选择“下载到设
备”子菜单。

结果

定义了保持性存储区的宽度。 如果启用了相关的显示设置，则在“地址”列中还将用图标

指示所有变量的保持性状态。 
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22.2.10 启用保持性位存储器的显示

简介   
在分配列表中，可以启用和禁用保持性位存储器的显示。 如果已启用保持性的显示，则会在

“地址”列中用图标标识保持性位存储器。 

要求

分配列表已打开。

步骤

请按如下说明启用或禁用保持性位存储器的显示：

1. 单击工具栏中的“显示/隐藏保持性”。

结果

如果已启用保持性的显示，则会在位存储区的“地址”列中用图标标识保持性变量。 如果

已禁用保持性显示，则会隐藏“地址”列中的图标。 

22.3 显示调用结构

22.3.1 调用结构简介

调用结构       
调用结构用于说明 S7 程序中各个块的调用层级。 
主要包含以下信息：

• 所使用的块

• 到块使用位置的跳转
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• 块之间的相互关系

• 块的局部数据要求

• 块的状态

调用结构中的信息

调用结构将以表格形式显示用户程序中所用的块。调用结构的第一级将彩色高亮显示，指示

程序中其它所有块都未调用的块。组织块通常显示在调用结构的第一级。功能、功能块和数

据块仅当未被组织块调用时才显示在第一级。当某个块调用其它块或功能时，被调用块或功

能以缩进形式列在调用块下。指令和块只有在被某个块调用时，它们才显示在调用结构中。 

说明

请注意，专有技术保护块不会显示调用结构。

视图选项

以下视图选项可用于调用结构：

• 仅显示冲突：

选中了该复选框时，将仅显示调用结构中的冲突。

• 分组多重调用：

如果选中了此复选框，则将多个块调用组合在一起。块调用数显示在“调用频率”列中。

在“详细资料”列的下拉列表中提供有指向各种调用位置的链接。

显示块调用

单击块标题前的箭头，可显示块中的块调用。要显示所有块的调用信息，单击工具栏中的“展

开列表”图标。

可以单击“折叠列表”图标来隐藏整个概览。

显示交叉引用信息

要在巡视窗口中显示该块的交叉引用信息，可通过右键单击相应的块，然后从快捷菜单中选择

“交叉引用信息”(Cross-reference information) 命令。 
要打开“交叉引用”视图，可在快捷菜单中单击“交叉引用”(Cross-references) 命令。
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在程序编辑器中显示块

可从调用结构中打开该程序编辑器，并在此对块进行编辑。

为此，需在调用结构中选择所需的块，然后在快捷菜单中选择“打开”(Open) 命令。

显示已删除的块

删除的块所包含的行以一个图标标识。 

说明

请注意，仅当块编译后，才能对当前所有的局部数据进行显示或更新。

参见

调用结构中的符号 (页 10000)

22.3.2 调用结构中的符号

调用结构中符号的含义     
下表列出“调用结构”中各符号的含义： 

符号 含义

指示组织块 (OB)。
指示功能块 (FB)。
指示功能 (FC)。
指示数据块 (DB)。
指示所声明的块为一个多重实例或参数实例。

该对象与连接到左侧的对象之间存在着接口从属性。

 
指示需要重新编译该块。

指示需要重新编译该数据块。

指示该对象不可用。

指示接口导致时间戳冲突。
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符号 含义

指示变量导致时间戳冲突。

指示未通过 OB 直接或间接调用该块。

指示具有专有技术保护的对象。

指示接口中的变量声明具有递归的从属关系：

• 情况 1：FB1 调用 FB2，然后再调用 FB1。这些 FB 的背景数据块在

接口中包含递归。

• 情况 2：多重实例 FB 使用其父 FB 的背景数据块作为全局 DB。
指示该块通常为递归调用。

表示该块为有条件递归调用。

表示该块为无条件递归调用。

22.3.3 调用结构的布局

调用结构的布局     
调用结构的视图由以下列组成：

列 内容/含义

调用结构 显示被调用块的总览 
如果已启用视图选项“分组多重调用”，则会将多个

块调用组合到一起，并显示“调用次数”列。

调用类型 (!) 显示调用类型，例如递归块调用。 
地址 显示块的绝对地址。 对于功能块，还会显示其相应背

景数据块的绝对地址。

调用频率 指示多次块调用的次数。

详细资料 显示调用块的网络或接口。 此列中的所有信息以链接

形式提供。 通过此链接，可跳转到程序编辑器中的块

调用位置。 如果已启用视图选项“分组多重调用”，

会将这些调用组合到一起，并作为链接显示在下拉列

表中。
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列 内容/含义

本地数据（路径中） 指示完整路径的本地数据要求。

拥有优化访问的块对本地数据有更高的要求，这是因

为这些块和符号寻址所需的信息存储在一起。

请注意，只有在完成块编译之后，才能显示或更新当

前所有的本地数据。

本地数据（用于块） 显示块的本地数据要求。 
拥有优化访问的块对本地数据有更高的要求，这是因

为这些块和符号寻址所需的信息存储在一起。

请注意，只有在完成块编译之后，才能显示或更新当

前所有的本地数据。

参见

调用结构中的符号 (页 10000)
介绍调用结构中的一致性检查 (页 10004)

22.3.4 显示调用结构

要求   
已经创建包含块的项目。

步骤

请按如下步骤显示调用结构：

1. 选择“Program blocks”文件夹或者其中的一个或多个块。

2. 在“工具”菜单中，选择“调用结构”命令。

结果

将显示所选程序的调用结构。

说明

请注意，只有在完成块编译之后，才能显示或更新当前所有的本地数据。
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参见

设置调用结构的视图选项 (页 10003)

22.3.5 设置调用结构的视图选项

简介   
以下视图选项可用于调用结构：

• 仅显示冲突：

如果选中了此复选框，则仅显示调用结构中导致冲突的块。 
下列块将导致冲突：

– 执行任何具有更旧或更新代码时间戳的调用的块。

– 调用接口已更改的块的块。

– 使用地址和/或数据类型已更改的变量的块。

– 未被 OB 直接或间接调用的块。

– 调用不再存在的块的块。

• 分组多重调用：

启用此视图选项时，会将多个块调用及其数据块访问组合到一起。 块调用数显示在“调

用频率”列中。 在“详细资料”列的下拉列表中提供有指向各种调用位置的链接。

要求

• 已经创建项目，且其中有编写好的块。

• 调用结构已打开。

步骤

请按如下步骤设置调用结构的视图选项：

1. 单击任务栏中的  符号（视图选项）的箭头。
调用结构的视图选项将会打开， 并且已选中激活的视图选项前的复选标记。

2. 如果要激活或禁用视图选项，单击相应的复选框以选中或取消选中复选标记。

结果

设置了视图选项并在调用结构中显示所需信息。
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22.3.6 介绍调用结构中的一致性检查

一致性检查

若在生成程序期间或之后更改块的时间戳，将导致时间戳冲突，而这又会导致调用块和被调

用块间出现不一致。 

使用一致性检查

“一致性检查”功能用于在发生时间戳冲突时显示不一致内容。 执行一致性检查时，不一致

的块将显示在调用结构中并用相应符号进行标记。 
• 通过重新编译块可纠正大多数时间戳和接口冲突。

• 如果通过编译无法解决不一致问题，则可使用“详细资料”列中的链接转到程序编辑器

中的问题源，然后手动解决所有不一致问题。

• 必须重新编译以红色标记的块。

参见

调用结构中的符号 (页 10000)

22.3.7 检查调用结构中的块一致性

要求    
• 已经创建项目，且其中有编写好的块。

• 调用结构已打开。

步骤

请按如下步骤检查块一致性：

1. 单击任务栏中的  符号（一致性检查）。
将检查块一致性。 不一致的块会相应地用符号进行标记。

2. 如果某个块不一致，请单击调用结构中块标题前的箭头。
将显示不一致的块。 确切的问题位置在“详细资料”列中以链接形式列出。 

3. 单击“详细资料”列中的相应链接可跳转到块中需要更正的位置。

4. 检查并更正块中的不一致。

显示程序信息

22.3 显示调用结构

对 PLC 进行编程

10004 编程和操作手册, 11/2022



5. 通过选择所需块并在快捷菜单中单击“编译”命令，重新编译块。

6. 通过在快捷菜单中单击“下载到设备”命令，将更正后的块下载到目标系统。

结果

将检查块一致性。 更正块中的不一致。 更正后的块装载到了目标系统。 

参见

调用结构中的符号 (页 10000)

22.4 显示从属结构

22.4.1 从属结构简介

简介       
从属结构将显示程序中每个块的相互关系。 

从属结构中的信息

显示从属结构时会显示用户程序中使用的块的列表。如果某个块显示在 左侧，则调用或使

用该块的其它块将缩进排列在该块的下方。 
从属结构还会用符号显示单个块的状态。

导致时间戳冲突的对象和可能导致程序中不一致的对象将分别标记为不同的符号。

从属结构是对象交叉引用列表的扩展。

视图选项

以下视图选项可用于从属结构：

• 仅显示冲突：

如果选中了此复选框，则仅显示从属结构中的冲突。

• 分组多重调用：

如果选中了此复选框，则将多个块调用组合在一起。块调用数以数字形式显示在“从属

结构”列中。在“详细资料”列的下拉列表中提供有指向各种调用位置的链接。
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显示相互关系

单击块标题前的箭头，可显示调用或使用此块的块。要显示所有块的相互关系， 
单击工具栏中的“展开列表”图标。 
可以单击“折叠列表”图标来隐藏整个概览。

显示交叉引用信息

要在巡视窗口中显示该块的交叉引用信息，可通过右键单击相应的块，然后从快捷菜单中选择

“交叉引用信息”(Cross-reference information) 命令。 
要打开“交叉引用”视图，可在快捷菜单中单击“交叉引用”(Cross-references) 命令。

在程序编辑器中显示块

可在从属结构中打开该程序编辑器，并在此对块进行编辑。为此，需在从属结构中选择所需

的块，然后在快捷菜单中选择“打开”(Open) 命令。

22.4.2 从属结构的布局

从属结构的布局   
从属结构的视图由以下列组成：

列 内容/含义

从属 指示程序中的每个块与其它块之间的从属关系。

调用类型 (!) 显示调用类型，例如递归块调用。 
地址 显示块的绝对地址。 
调用频率 指示多个块调用的数目。

详细资料 显示被调用块的网络或接口。 此列中的所有信息以链

接形式提供。 通过此链接，可跳转到程序编辑器中的

块调用位置。如果已启用视图选项“分组多重调

用”，会将这些调用组合到一起，并作为链接显示在

下拉列表中。

参见

从属结构中的符号 (页 10007)
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22.4.3 从属结构中的符号

从属结构中符号的含义     
下表给出了从属结构中符号的含义： 

符号 含义

指示组织块 (OB)。
指示功能块 (FB)。
指示功能 (FC)。
指示数据块 (DB)。
指示所声明的块为一个多重实例或参数实例。

该对象与连接到左侧的对象之间存在着接口从属性。

 
指示需要重新编译该块。

指示需要重新编译该数据块。

指示此对象存在不一致。

指示具有专有技术保护的对象。

指示接口中的变量声明具有递归的从属关系：

• 情况 1：FB1 调用 FB2，然后再调用 FB1。这些 FB 的背景数据块在

接口中包含递归。

• 情况 2：多重实例 FB 使用其父 FB 的背景数据块作为全局 DB。
指示该块通常为递归调用。

表示该块为有条件递归调用。

表示该块为无条件递归调用。

22.4.4 显示从属结构

要求

已经创建项目，且其中有编写好的块。

显示程序信息
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步骤

请按如下步骤显示从属结构：

1. 选择块文件夹或其中包含的一个或多个块。

2. 在“工具”菜单中，选择“从属结构”命令。

结果

显示所选程序的从属结构。

参见

设置从属结构的视图选项 (页 10008)

22.4.5 设置从属结构的视图选项

简介    
以下视图选项可用于从属结构：

• 仅显示冲突：

如果选中了此复选框，则仅显示从属结构中的冲突。

下列块将导致冲突：

– 执行任何具有更旧或更新代码时间戳的调用的块。

– 被接口已更改的块调用的块。

– 使用地址和/或数据类型已更改的变量的块。

– 未被 OB 直接或间接调用的块。

• 分组多重调用：

如果选中了此复选框，则将多个块调用组合在一起。 块调用数会显示在相关列中。 在“详

细资料”列的下拉列表中提供有指向各种调用位置的链接。

要求

• 已经创建项目，且其中有编写好的块。

• 从属结构已打开。
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步骤

请按如下步骤设置从属结构的视图选项：

1. 单击任务栏中的  符号（视图选项）的箭头。
打开从属结构的视图选项。 并且已选中激活的视图选项前的复选标记。

2. 如果要激活或禁用视图选项，单击相应的复选框以选中或取消选中复选标记。

结果

设置了视图选项并在从属结构中显示所需信息。 

22.4.6 介绍从属结构中的一致性检查

一致性检查

       
在创建程序过程中或之后更改块的时间戳，可能会导致时间戳冲突，进而在调用块和被调用

块间产生不一致现象。 

使用一致性检查

“一致性检查”功能用于显示不一致内容。执行一致性检查时，不一致的块将显示在“从属

结构”中并标记为相应符号。 
• 通过重新编译块可纠正大多数时间戳和接口冲突。

• 如果编译过程无法消除不一致问题，则可通过“详细信息”(Details) 列中的链接跳转到程

序编辑器中存在问题的源块处，然后手动解决所有的不一致问题。

• 必须重新编译以红色标记的块。

参见

从属结构的布局 (页 10006)
从属结构中的符号 (页 10007)
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22.4.7 检查从属结构中的块一致性

要求

• 已经创建项目，且其中有编写好的块。

• 从属结构已打开。

步骤

请按如下步骤检查块一致性：

1. 单击任务栏中的  符号（一致性检查）。
将检查块一致性。 不一致的块会相应地用符号进行标记。

2. 如果某个块不一致，请单击从属结构中块标题前的箭头。
将显示不一致的块。 确切的问题位置在“详细资料”列中以链接形式列出。

3. 检查并更正块中的不一致。

4. 通过选择所需块并在快捷菜单中单击“编译”命令，重新编译块。

5. 通过在快捷菜单中单击“下载到设备”命令，将更正后的块下载到目标系统。

结果

将检查块一致性。 更正块中的不一致。 更正后的块装载到了目标系统。

参见

从属结构中的符号 (页 10007)
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22.5 显示 CPU 资源

22.5.1 资源简介

简介                       
“资源”选项卡指示已组态 CPU 上用于以下对象的硬件资源：

• 使用的编程对象，

• CPU 中不同存储区域的分配，以及

• 现有输入和输出模块的已分配输入和输出。

“资源”选项卡中提供的信息

在“资源”选项卡中列出了硬件资源的概览。该选项卡中的显示信息取决于所使用的 CPU。
将显示以下信息：

• CPU 中所用的编程对象（如，OB、FC、FB、DB、数据类型和 PLC 变量）

• CPU 中可用的存储区（装载存储器、工作存储器 - 根据所使用的 CPU 分为代码工作存储

器和数据工作存储器、保持性存储器）、存储器的 大存储空间和以及上述编程对象的

应用情况

• 可为 CPU 组态的模块（I/O 模块、数字量输入模块、数字量输出模块、模拟量输入模块和

模拟量输出模块）的 I/O，包括已使用的 I/O。

大可用装载存储器的显示

可从“总计”行“装载存储器”列的下拉列表框中选择可用装载存储器的 大大小。

说明

显示 CPU 中分配的装载存储器

请注意，如果未编译所有块，则无法精准确定所分配的装载存储器总量。

此时，总量数据前的前导符号“>”表示所分配的空间可能大于显示的值，这是因为总计值中

未统计尚未编译的块。
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大可用工作存储器的显示

在“合计”行中的“工作存储器”列或“代码存储器”列和“数据存储器”列中，将列出

大可用工作存储器的存储空间。

大可用保持性存储器的显示

保持性存储器中可用的 大空间大小，将显示在“合计”(Total) 行的“保留存储器”(Retain 
memory) 列中。

说明

保持性存储器数据

保持性数据的计算中包括被指定为保持性数据的所有位存储器和数据块。

更新“资源”选项卡中的显示

单击“更新视图”工具栏按钮可更新对象显示。

“资源”选项卡中显示的优点

程序信息对话框的“资源”选项卡提供了所有对象及其使用的相应存储区的详细列表。 
该选项卡还会指示资源的短缺情况并有助于避免此情况。 
可标识未经过编译的块，因为这类块的大小会用一个问号指示。

参见

“ 大内存空间”选项卡的布局 (页 10013)
显示资源 (页 10014)
选择 大可用装载存储器 (页 10015)
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22.5.2 “ 大内存空间”选项卡的布局

程序信息中“资源”选项卡的布局     
“资源”选项卡的视图由以下列组成：

列 内容/含义

对象 “详细资料”区概要说明了 CPU 中可用的编程对象，包

括它们的存储器分配。

装载存储器 以百分比和绝对值形式显示 CPU 的 大装载存储器资

源。

“总计”下显示的值提供了有关装载存储器的 大可用

存储空间的信息。

“已使用”下显示的值提供有关装载存储器中实际使用

的存储空间的信息。

如果值显示为红色，则表示超出了可用的存储空间。

工作存储器

或 
代码和数据工作存储器

以百分比和绝对值形式显示 CPU 的 大工作存储器资

源。

工作存储器取决于 CPU。例如，对于 S7-400 CPU 或 
S7-1500 系列 CPU，可分为“代码工作存储器”和

“数据工作存储器”

“总计”下显示的值提供了有关内存中 大可用存储空

间的信息。

“已使用”下显示的值为工作存储器中实际已使用的存

储空间的相关信息。

如果值显示为红色，则表示超出了可用的存储空间。

保持性存储器 以百分比和绝对值形式显示 CPU 中保持性存储器的

大资源。

“总计”下显示的值提供了保持性存储器中 大可用存

储空间的信息。

“已使用”下显示的值为保持性存储器中实际已使用的

存储空间的相关信息。 
如果值显示为红色，则表示超出了可用的存储空间。
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列 内容/含义

I/O 显示 CPU 上可用的 I/O，包括随后几列中其模块特定

的可用性。 
“已组态”中显示的值提供有关 大可用 I/O 数的信息。

“已使用”下显示的值为实际中已使用的输入和输出信

息。

DI / DQ / AI / AQ 显示已组态和已使用的输入/输出数：

DI = 数字输入

DQ = 数字输出

AI = 模拟输入

AQ = 模拟输出

“已组态”中显示的值提供有关 大可用 I/O 数的信息。

“已使用”下显示的值为实际中已使用的输入和输出信

息。

参见

显示资源 (页 10014)
选择 大可用装载存储器 (页 10015)
资源简介 (页 10011)

22.5.3 显示资源

简介

在存储器使用情况中，将显示 CPU 中分配给特定对象的空间。

说明

显示 CPU 中分配的装载存储器

请注意，如果未编译所有块，则无法精准确定所分配的装载存储器总量。

此时，总量数据前的前导符号“>”表示所分配的空间可能大于显示的值，这是因为总计值中

未统计尚未编译的块。
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要求     
已经创建项目，且其中有编写好的块。

操作步骤

请按如下步骤显示相应 CPU 存储区的资源：

1. 选择相应 CPU 下的块文件夹，或者其中包含的一个或多个块。

2. 在“工具”菜单中，选择“资源”命令。

结果

将显示指定 CPU 的存储器资源。

22.5.4 选择 大可用装载存储器

要求         
已经创建项目，且其中有编写好的块。

步骤

请按如下步骤显示 大可用装载存储器资源：

1. 选择相应 CPU 下的块文件夹，或者其中包含的一个或多个块。

2. 在“工具”菜单中，选择“资源”命令。

3. 在显示的对话框中，单击该图标，将在“装载内存”列的“合计”域中打开下拉列表。

4. 为所用的 CPU 选择一个相应的值，方法是在下拉列表框中单击该值。

结果

“总计”域显示所选的 大存储器资源。

说明

显示 大存储器资源

如果 大存储器资源的值显示为红色，则表示超出了可用的存储空间。

在这种情况下，需要按照上述步骤调整存储器空间大小。
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显示交叉引用 23
23.1 关于交叉引用的常规信息

简介

交叉索引列表显示了用户程序中对象和设备的使用概况。

在该列表中，可查看对象间的相互依赖关系、相互间关系以及各个对象的所在位置。

在此，也可直接跳转到对象的参考位置处。

交叉引用的使用

交叉引用列表有以下优点：

• 创建程序和进行更改时，可跟踪所用设备和对象（如，块、操作数和变量）。

• 可以看到该对象是使用其它对象，或使用该对象本身。

• 可使用特定的条件，对显示的交叉引用信息进行过滤。

为此，可对源对象和参考对象使用既定的过滤器。

• 要快速查找相关的引用信息，可使用用户自定义的过滤器。

• 通过交叉引用，可直接跳转到所选对象的参考位置处。

• 在程序测试或故障排除过程中，系统将显示以下信息：

– 执行操作数运算的块和命令。

– 所用的变量以及应用方式和位置。

– 哪个块被其它哪个块调用。

– 下一级和上一级结构的交叉引用信息。

• 交叉引用作为项目文档的一部分，全面概览了使用的所有操作数、存储区、块、变量、画

面等。

说明

交叉索引列表中显示的对象

• 交叉引用列表中显示的对象取决于所安装的产品。

• 在 TIA Portal V15 及更高版本中，交叉引用中将显示带有版本标识的指令。
不带版本标识的指令则不显示。

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 10017



项目升级

将项目升级到 TIA Portal 较高版本时，会自动重新创建相关的交叉引用信息。

升级过程结束时，系统将自动执行该操作。此后，打开当前项目时，将再次显示交叉引用信

息。

要执行重新排列交叉引用信息，可使用“重新创建交叉引用信息”(Recreate the cross-
reference information) 功能。

参见

交叉引用列表的结构 (页 10018)
显示交叉引用列表 (页 10023)
在巡视窗口中编辑交叉引用 (页 10048)

23.2 交叉引用列表的结构

简介

在交叉引用列表中，可显示项目树中所选源对象的参考对象和下属对象。 
源对象为交叉引用列表中显示的第一个对象。 
对象的交叉引用列表显示取决于项目和设备。 
用户可同时打开多个交叉引用列表。

交叉引用列表的结构

选定一个源对象并打开交叉引用列表时，将按以下方式显示对象：

• 源对象、源对象的所有下属对象和相关引用将以机构化形式显示在标准视图中。

• 源对象是指打开叉引用且以灰色行背景显示的行中第一个对象。

• 下属对象前方标记有一个蓝色方块。 
• 如果下属对象也包含有引用对象，则将以层级结构显示在对象栏中且背景色为灰色。 
• 如果一个对象多次使用，则将多次显示。

显示交叉引用
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• 在交叉引用列表的末尾，显示有按钮“添加新的源对象”(Add new source object)。单击

该按钮，可将新对象添加到交叉引用列表中。 
• 在巡视窗口中，源对象和下属对象折叠显示。在对象栏中，带有引用对象的下属对象将

显示为灰色背景色。

示例

下图显示一个源对象的交叉引用列表结构示例。

在交叉索引列表中显示新添加的源对象

使用“添加新源对象”(Add new source object) 按钮插入对象，并显示如下：

• 新添加的对象通常显示在交叉引用列表末尾，并自动展开。

• 首次显示时，与所选的过滤器设置无关。 
• 更新或使用其它过滤器时，新添加的对象将进行相应排序并按照过滤器设置进行显示。

交叉引用列表中的各个列

交叉引用列表具有以下结构：

列 内容/含义

对象 显示交叉引用列表打开时所选的源对象名称，以及所有下属对

象和相关的引用对象。

参考位置 显示该对象的参考位置，如网络。

显示交叉引用
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列 内容/含义

参考类型 显示源对象和被引用对象间的关系：

• “使用”(Uses)：由源对象使用该对象。

• “使用者”(Used by)：源对象由该对象使用。

• “类型 -> 实例”(Type-> Instance)：源对象为被引用对象的一

个类型。

• “实例 -> 类型”(Instance-> Type)：源对象为被引用对象的一

个实例。

• “组 -> 元素”(Group-> Element)：源对象为被引用对象的一

个组。

• “元素 -> 组”(Element-> Group)：源对象为被引用对象的一

个元素。

• “定义”(Defines)：由源对象定义被引用对象。

• "定义者"(Defined by)：源对象由被引用对象定义。

作为 显示有关被引用对象的更多信息。

访问 显示访问类型，如，对操作数的访问为读访问 (R) 和/或写访问 
(W)。

地址 显示相关对象的地址。

类型 显示创建对象的类型和语言。

设备 显示相关的设备名称，如“CPU_1”。
路径 显示项目树中该对象的路径以及文件夹和组说明。

注释 显示各个对象的注释（如果有）。

参见

关于交叉引用的常规信息 (页 10017)
显示交叉引用列表 (页 10023)

23.3 交叉引用列表的设置

交叉引用列表的设置

使用工具栏中的按钮和选择预定义的过滤器设置，可设置交叉引用列表。

显示交叉引用
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使用交叉引用列表中的按钮进行设置

使用按钮可进行以下设置：

• “更新”(Update) 按钮

更新打开的交叉引用列表中显示的内容。 
按下该按钮时，将使用相关项目的当前信息更新交叉引用列表中的显示内容。如果在项

目中的数据管理发生变更，则交叉引用列表不会进行自动更新。

• “全部展开”(Expand all) 按钮

打开所有下属对象，展开当前交叉引用列表中的条目。

• “全部折叠”(Collapse all) 按钮

通过关闭下级对象减少当前交叉引用列表中的条目。

• “保存窗口设置”(Save window settings) 按钮

保存交叉引用列表中的当前窗口设置。 
具体设置包括显示的列、列宽度和各个列的排列方式。 
但不会保存交叉引用列表中相关过滤器的设置。

交叉引用列表的过滤器设置

通过选择预定义的过滤器，使用指定方式显示对象。 
可选择以下与源对象有关的过滤器选项：

• 显示带有引用的对象：

该设置将显示源对象的所有下属对象和当前引用。打开交叉引用列表时，系统默认选择

该设置。

• 显示不带引用的对象：

该设置将显示不带引用信息的源对象的所有下属对象。在“引用位置”(Reference location) 
列中，未引用的对象将分配有条目“无引用”(no references available)。如果父对象包含

有引用，则将显示不带引用的下属元素。

• 显示未使用的对象：

该设置将显示源对象中未使用的所有下属对象。在“引用位置”(Reference location) 列中，

未使用的对象将分配有条目“对象未使用”(Object is not used)。 
• 显示所有对象：

该设置将显示带有/不带引用的源对象的所有下属对象。
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可选择以下与引用对象有关的过滤器选项：

• 仅显示“使用”：

该设置仅显示引用类型为“使用”(Uses)、“元素 -> 组”(Element-> Group)、“实例 -> 类
型”(Instance-> Type) 和“定义”(Defines) 且已使用的引用对象。

• 仅显示“使用者”：

该设置将显示所有引用类型为“使用者”(Used by)、“组 -> 元素 ”(Group->Element)、
“类型 -> 实例”(Type->Instance) 和“定义者”(Defined by) 的引用对象。

• 仅显示本地引用：

该设置将仅显示属于某个特定设备（如，CPU_1）的本地引用。

交叉引用列表的排序

条目将按字母顺序显示，具体取决于相关对象、相关设备和对象类型。相关对象将按顺序依

次显示。

可使用以下排序标准：

• 源对象：可按照对象类型、对象名称和编号进行排序

• 被引用的对象：可按照设备分配、对象名称和编号进行排序

说明

如果显示的对象超过 10000 个，则不按照名称排序

请注意，如果交叉引用列表中显示的对象超过 10000 个，则不按照名称进行排序。

此时，将显示一个文本框，提示所显示的对象当前未排序。 
单击文本框中的链接，可启用按名称排序方式。此时，将显示一个对话框，显示当前的排序

状况。

交叉引用列表中各个列的显示

交叉引用列表中的各个列显示可通过快捷菜单进行定制。

快捷菜单中包含以下选项：

• 显示或隐藏所选的列

• 显示所有列

• 优化选定列或所有列的列宽度。

显示交叉引用
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说明

显示或隐藏所选的列

在交叉引用列表中，“对象”(Object) 列和“引用位置”(Reference location) 列无法隐藏。

使用“保存窗口设置”(Save window settings) 按钮可保存具体设置。

将新对象添加到交叉引用列表中

可通过以下几种方式，将新的源对象插入到现有交叉引用列表中：

• 单击交叉引用列表的末尾处显示的“添加新的源对象”(Add new source object) 按钮。

说明

多次插入同一个对象

如果在交叉引用列表中多次插入了同一个对象，则在下次更新时将自动删除重复的对象。

23.4 显示交叉引用列表

简介

根据项目树或“指令”(Instructions) 任务卡中所选择的对象，将显示属于该源对象的所有交

叉引用。

另外，也可通过以下几种方式打开交叉引用列表：

• 在“工具”(Tools) 菜单中，选择“交叉引用”(Cross-reference) 命令。

• 在快捷菜单中，选择“交叉引用”(Cross-references)。
• 单击工具栏中的交叉引用图标。

• 在项目树中，选择一个对象并单击“F11”。
• 在“指令”(Instructions) 任务卡中选择一个带有版本标识的指令，并单击“F11”。
所选相关对象及其所有下属对象的交叉引用将始终显示。 
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对象的交叉引用列表显示取决于项目和设备。用户可同时打开多个交叉引用列表。

说明

显示交叉引用

• 交叉引用列表中显示的对象取决于所安装的产品。

• 如果选择的对象超过了 50 个，则在交叉引用列表中折叠显示。 
• 如果选择的对象少于 50 个，则在交叉引用列表中展开显示。

要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。

显示交叉引用

要显示交叉引用列表中的交叉引用，请按以下步骤操作：

1. 选择所需的对象并打开交叉引用（如，通过快捷菜单）。

2. 所选对象的交叉引用列表随即打开。

– 所选的相关对象为“源对象”，并显示在“对象”(Object) 列的顶部。

– 在“引用位置”(Reference location) 列中，可查看交叉引用列表中对象可使用的位置。

– 例如，“使用者”(Used by) 和“使用”(Used) 将显示“引用类型”(Reference type) 列中

各对象间的关系。 
3. 要跳转到相关对象的引用位置处，可单击相应的链接。

4. 使用工具栏中的按钮可以执行以下操作：

– 更新交叉引用列表

– 定义交叉引用列表的过滤器

– 折叠条目

– 展开条目

– 保存交叉引用列表的设置

– 检查当前打开的交叉引用列表中是否存在重叠访问。

– 重叠访问将显示在项目窗口下方的一个单独区域内

– 添加新的源对象

5. 单击相应的列标题，可按升序或降序顺序对“对象”(Object) 列中的条目进行排序。

参见

关于交叉引用的常规信息 (页 10017)
交叉引用列表的结构 (页 10018)
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23.5 对交叉引用列表进行排序

简介

默认对交叉引用列表中显示的源对象和引用对象进行排序。

并在巡视窗口相应显示具体的排序结果。

说明

如果显示的对象超过 10000 个，则不按照名称排序

请注意，如果交叉引用列表中显示的对象超过 10000 个，则不按照名称进行排序。

此时，将显示一个文本框，提示所显示的对象当前未排序。 
单击文本框中的链接，将激活排序。此时，将显示一个对话框，显示当前的排序状况。

交叉引用显示的排序标准

可按以下标准进行排序：

源对象和分配的对象：

• 按对象类型：按照对象类型，对源对象进行排序并一起显示。

• 按名称：按照字母数字顺序进行排序

引用对象：

• 按设备：设备的引用对象将一起显示。

• 按对象类型：按照对象类型，对引用对象进行排序并一起显示。

• 按名称：按照字母数字顺序进行排序

参考位置：

• 按名称：按照字母数字顺序进行排序

要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。
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对交叉引用列表进行排序

显示的对象超过 10000 时，要排序交叉引用列表，请按以下步骤操作：

1. 要按照名称对交叉引用列表排序，可单击所显示文本框中的链接。
结果：将显示一个对话框，提示交叉引用的排序的进展。

2. 排序结束后，对象将按照名称顺序进行显示。

23.6 交叉引用的过滤器选项

23.6.1 过滤交叉引用简介

简介

为了快速搜索特定的交叉引用并进行合理排列，可对交叉引用列表进行过滤筛选。

在下拉列表中，有效的过滤器设置将显示为黄色背景。

由系统预定义的过滤器设置（下文中称为系统过滤器）位于交叉引用工具栏中的下拉列表内。

除了系统提供的过滤器设置之外，用户也可根据自己的需求创建用户自定义的过滤器。

系统过滤器通常位于过滤器选择的下拉列表中，且无法删除。

用户自定义的过滤器创建后将显示在过滤器选择下拉列表中，位于系统过滤器之后，且可根

据需要进行修改、重命名和删除。

在下图中，显示了始终可用的系统过滤器和两个用户自定义过滤器“Filter_1”和“Filter_2”。
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交叉引用列表中的系统定义过滤器设置

系统过滤器显示在下拉列表的上部区域，适用于显示的源对象；而下部区域中的过滤器对象

则适用于引用对象。

可用的系统过滤器：

• 显示带有引用的对象：

该设置将显示源对象的所有下属对象和当前引用。打开交叉引用列表时，系统默认选择

该设置。

• 显示不带引用的对象：

该设置将显示不带引用信息的源对象的所有下属对象。在“参考位置”(Reference location) 
列中，未引用的对象将分配有条目“无引用”(no references available)。如果父对象包含

有引用，则将显示不带引用的下属元素。

• 显示未使用的对象：

该设置将显示源对象中未使用的所有下属对象。在“参考位置”(Reference location) 列中，

未使用的对象将分配有条目“对象未使用”(Object is not used)。 
• 显示所有对象：

该设置将显示带有/不带引用的源对象的所有下属对象。

• 仅显示“使用”：

该设置仅显示引用类型为“使用”(Uses)、“元素 -> 组”(Element-> Group)、“实例 -> 类
型”(Instance-> Type) 和“定义”(Defines) 且已使用的引用对象。

• 仅显示“使用者”：

该设置将显示所有引用类型为“使用者”(Used by)、“组 -> 元素 ”(Group->Element)、
“类型 -> 实例”(Type->Instance) 和“定义者”(Defined by) 的引用对象。

• 仅显示本地引用：

该设置将仅显示属于某个特定设备（如，CPU_1）的本地引用。

在下拉列表中选择一个系统过滤器后，系统将根据所选择的条件对相应的交叉引用进行过滤

和显示。

另请参见“对交叉引用列表进行过滤 (页 10040)”。

交叉引用列表中用户自定义的过滤器

除了始终可用的系统过滤器之外，用户也可为交叉引用创建用户自定义的过滤器。

用户自定义的过滤器创建可位于交叉引用编辑器中，也可位于巡视窗口的“信息 > 交叉引

用”(Info > Cross-references) 选项卡中。

打开交叉引用，然后单击交叉引用编辑器中工具栏上的过滤器图标。
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在随后显示的对话框中，单击“新建过滤器”(Create new filter) 并输入相应的过滤器条件。单

击“应用”(Apply)，根据所选择的过滤器条件显示相应的交叉引用。

用户自定义的过滤器将显示在下拉列表中系统过滤器的下方，且带有预设名称（如

“Filter_1”）。

与系统过滤器不同，用户自定义的过滤器可任意重命名、修改和删除。

打开后，无效过滤器将显示为红色背景色。这些过滤器将无法使用。 
另请参见“为交叉引用创建用户自定义的过滤器 (页 10031)”。

23.6.2 过滤器对话框的结构

简介

也可通过创建用户自定义的过滤器，显示交叉引用。 
在下文中，将介绍有关过滤器对话框结构以及过滤器对话框中所用符号的信息。

过滤器对话框的结构

过滤器对话框的结构如下所示：
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过滤器对话框中包含有：

• 选择现有过滤器的下拉列表。

下拉列表顶部显示的过滤器为系统过滤器，来自打开的交叉引用列表。 
• 创建、复制和删除过滤器的图标。

• 指定为默认过滤器的图标。

• 添加、删除和移动过滤器条件的图标。

• “顺序”(Seq)、“属性”(Attributes)、“运算符”(Operator) 和“值”(Value) 列。

“顺序”(Seq.) 列用于显示相应的过滤器条件编号。

在其它列中，可定义新过滤器的条件。

• “应用”(Apply) 按钮：单击“应用”(Apply) 按钮退出过滤器对话框时，相应的更改将保存

在当前的用户配置文件中，并应用于该交叉引用列表的下一级编辑器中。

• “关闭”(Close) 按钮：单击“关闭”(Close) 按钮退出过滤器对话框时，相应的更改将应用于

当前的用户配置文件中，但不会应用于编辑器中。

过滤对话框中的图标

在过滤器对话框的工具栏中，将显示以下图标：

图标 含义 动作

新建过滤器 创建一个新的用户自定义过滤器。

复制所选过滤器 复制选择的过滤器，应用当前的过滤器条件并进行进

一步处理。

删除过滤器 删除所选择的用户自定义过滤器。过滤器删除后将无

法恢复！

注：系统过滤器无法删除！

将过滤器应用为默认设

置

将所选择的过滤器应用为默认设置。 
再次打开交叉引用时，将使用该过滤器。

插入新的条件 插入一个新的过滤器条件。

删除条件 删除所选择的过滤器条件。

条件上移 将所选择的过滤器条件上移一行。

条件下移 将所选择的过滤器条件下移一行。
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23.6.3 过滤对话框中的属性、运算符和值

重要说明

也可通过创建用户自定义的过滤器，显示交叉引用。 
在下文中，将介绍有关过滤对话框中属性、运算符、值以及所用条件的信息。

过滤对话框中的属性、运算符和值

要创建一个有效的过滤器，需定义相应的属性、运算符和值。

单击“属性”(Attribute) 或“运算符”(Operator) 列时，将显示一个下拉列表，用于选择所需

的条目。

如果选择了属性和运算符，但输入的值无效，则“值”(Value) 将显示为红色背景色。

过滤器对话框中的条件设置规则

在创建新的用户自定义过滤器时，需遵循以下规则：

• 源对象、引用对象和引用均可定义过滤器条件。 
• 过滤器条件仅应用于一个引用对象或一个引用时，源对象不受影响。

显示交叉引用

23.6 交叉引用的过滤器选项

对 PLC 进行编程

10030 编程和操作手册, 11/2022



• 过滤器条件的执行按特定顺序进行。 

说明

请注意，第一个条件的结果将用作第二个条件的指定值，依次类推。因此，条件的执行

顺序非常重要。

使用工具栏中的相应符号，可对现有条件进行上移或下移。为此，可选择该条件并单击

相应图标。

• 过滤条件将按照顺序进行依次添加，具体取决于相应的顺序号。

示例：第一个条件的顺序号为“1”，第二个为“2”，以此类推。

• 在“运算符”(Operator) 列的下拉列表中，可选择各属性支持的运算符。在过滤器对话框

中单击相应行，下拉列表随即显示。

• 如果过滤器因输入的条件值错误而无效，则“值”(Value) 列将显示为红色背景色。无效的

过滤器可以存储，但不能应用。此时，只能通过“关闭”(Close) 按钮退出过滤器对话框。

• 当一个结构化的源对象使用过滤器条件时，系统将显示该源对象、所有父对象和子对象

以及引用。 
• 如果该结构化源对象的父对象不受过滤器条件影响，则将根据该层次结构仅显示父对象，

且不带引用（灰色）。

• 当一个结构化的源对象使用过滤器条件时，系统将显示该引用对象以及该对象所有的下

级引用位置。

• 当条件仅应用于一个结构化的引用对象元素时，则仅显示相应的下级引用位置。

23.6.4 为交叉引用创建用户自定义的过滤器

简介

也可通过创建用户自定义的过滤器，显示交叉引用。 
用户自定义的过滤器的创建和存储完成后，可在工具栏的下拉列表中进行选择。

在当前打开的所有交叉引用编辑器中，新创建的用户自定义过滤器立即可用。
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这样，可显著减少交叉引用列表中显示的对象数量，并且可对指定对象进行特定搜索。

说明

创建用户自定义的过滤器

用户自定义过滤器的创建可位于所有交叉引用编辑器中，也可位于巡视窗口的“信息 > 交叉

引用”(Info > Cross-references) 中。

在所有交叉引用编辑器中，该操作步骤均相同。

创建用户自定义过滤器的要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。

创建一个用户自定义的过滤器

要为交叉引用列表创建一个用户自定义的过滤器，请按以下步骤操作：

1. 选择该程序块文件夹，并使用“交叉引用”(Cross-references) 快捷菜单命令打开交叉引用列表。

2. 单击所打开交叉引用列表工具栏中的过滤器图标。 
过滤器对话框随即打开，并显示符合所选系统过滤器的条件。
示例：在打开过滤器对话框之前，已在下拉列表中选择了系统过滤器“显示带有引用的对
象”(Show objects with references)。此时，过滤器对话框中将显示该系统过滤器所定义的“属
性”(Attributes)、“运算符”(Operators) 和“值”(Values)。

3. 单击“新建过滤器”(Create new filter) 图标。
新定义的过滤器名称“Filter_1”将显示在下拉列表中。添加新过滤器条件的图标激活。

4. 定义相应的属性、运算符和值。
在下拉列表中，选择支持的属性和运算符。在过滤器对话框中单击相应行，下拉列表随即显示。

5. 如需设置多个条件，则可单击“新建条件”(Create new criterion) 图标：

说明

请注意，第一个条件的结果将用作第二个条件的指定值，依次类推。因此，条件的执行

顺序非常重要。

使用工具栏中的相应符号，可对现有条件进行上移或下移。为此，可选择该条件并单击

相应图标。

6. 输入新过滤器所需的所有条件。
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7. 如果不希望使用默认名称“Filter_1”，则可为新过滤器指定一个名称。在下拉列表中，可直接
输入相应名称。

说明

如果在下拉列表中输入名称为现有过滤器的名称，则该过滤器可应用于交叉引用编辑器中。

新建的过滤器将使用系统建议的名称进行保存（如，“Filter_10”），并可在编辑器中的下

拉列表中选择。

8. 如果需要保存新过滤器的设置，且不希望立即显示在下级交叉引用编辑器中，则可单击“关
闭”(Close) 按钮。

9. 单击“应用”(Apply) 按钮，新的过滤器设置将立即显示在所有下级交叉引用编辑器中。

结果

单击“关闭”(Close) 按钮退出过滤器对话框时，系统将存储新的过滤器但不会应用。仅当在

交叉引用编辑器的下拉列表选择该新建过滤器后，才能使用。

单击“应用”(Apply) 按钮退出过滤器对话框时，系统将存储新的过滤器并应用于打开的交叉

引用编辑器中。

23.6.5 编辑用户自定义的过滤器

简介

在交叉引用编辑器工具栏的下拉列表中创建了显示交叉引用的用户自定义过滤器后，即可选

择这些过滤器。

与系统过滤器不同，用户自定义的过滤器可以编辑和重命名。

通过工具栏中的相应图标，可对过滤器和过滤器条件进行创建和编辑。

说明

重命名交叉引用列表中的过滤器

仅用户自定义的过滤器可以重命名；系统过滤器无法重命名，也无法删除。

编辑用户自定义过滤器的要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。

至少为交叉引用创建了一个用户自定义的过滤器。

更多详细信息，请参见“为交叉引用创建用户自定义的过滤器 (页 10031)”。
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编辑和重命名用户自定义的过滤器

要编辑交叉引用列表的用户自定义过滤器，请按以下步骤操作：

1. 选择该程序块文件夹，并使用“交叉引用”(Cross-references) 快捷菜单命令打开交叉引用列表。

2. 在下拉列表中，选择待编辑的用户自定义过滤器。

3. 单击所打开交叉引用列表工具栏中的过滤器图标。 
过滤器对话框随即打开，并显示符合所选过滤器的条件。

4. 在工具栏中，单击“插入新条件”(Insert new criterion) 图标。

5. 定义相应的属性、运算符和值。
在下拉列表，选择支持的属性和运算符。在过滤器对话框中单击相应行，下拉列表随即显示。

6. 输入新过滤器所需的所有条件。

说明

请注意，第一个条件的结果将用作第二个条件的指定值，依次类推。因此，条件的执行

顺序非常重要。

使用工具栏中的相应符号，可对现有条件进行上移或下移。为此，可选择该条件并单击

相应图标。

7. 如需删除过滤器条件，则可单击“删除条件”(Delete criterion)。
8. 必要时，可为新过滤器指定一个名称。在下拉列表中，可直接输入相应名称。

说明

如果在下拉列表中输入名称为现有过滤器的名称，则该过滤器可应用于交叉引用编辑器中。

新建的过滤器将使用系统建议的名称进行保存（如，“Filter_10”），并可在编辑器中的下

拉列表中选择。

9. 如果需要保存新过滤器的设置，且不希望立即应用在下级交叉引用编辑器中，则可单击“关
闭”(Close) 按钮。

10.单击“应用”(Apply) 按钮，新的过滤器设置将立即应用在所有下级交叉引用编辑器中。

结果

单击“关闭”(Close) 按钮退出过滤器对话框时，系统将存储修改后的过滤器但不会应用。仅

当在交叉引用编辑器中单击“更新”(Update) 按钮时，该过滤器才能使用。

单击“应用”(Apply) 按钮退出过滤器对话框时，系统将存储新的过滤器并应用于打开的交叉

引用编辑器中。
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无效的用户自定义过滤器

如果编辑后的用户自定义过滤器无效（如，尚未输入值），则过滤器对话框中的相应行将显

示为红色背景。且具有以下影响：

• 由于“应用”(Apply) 按钮未激活，导致该过滤器无法使用 
• 过滤器对话框关闭后，编辑器中不显示任何更改信息。 
• 如果在交叉引用编辑器中单击“更新”(Update) 按钮，则在显示交叉引用时将定义为默认

设置的过滤器。

• 如果用户自定义的过滤器未定义为默认设置，则将应用系统过滤器“显示带有引用的对

象”(Show objects with references)。

参见

为交叉引用创建用户自定义的过滤器 (页 10031)

23.6.6 删除用户自定义的过滤器

简介

在交叉引用编辑器工具栏的下拉列表中创建了显示交叉引用的用户自定义过滤器后，即可选

择这些过滤器。

与系统过滤器不同，用户自定义的过滤器也可以删除。

通过工具栏中的相应图标，可删除过滤器和过滤器条件。

说明

重命名和删除交叉引用中的过滤器

仅用户自定义的过滤器可以删除；系统过滤器无法重命名，也无法删除。

删除用户自定义过滤器的要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。

至少为交叉引用创建了一个用户自定义的过滤器。

更多详细信息，请参见“为交叉引用创建用户自定义的过滤器 (页 10031)”。
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删除用户自定义的过滤器

要删除交叉引用列表的用户自定义过滤器，请按以下步骤操作：

1. 选择该程序块文件夹，并使用“交叉引用”(Cross-references) 快捷菜单命令打开交叉引用列表。

2. 在下拉列表中，选择待删除的用户自定义过滤器。

3. 单击所打开交叉引用列表工具栏中的过滤器图标。 
过滤器对话框随即打开，并显示符合所选过滤器的条件。

说明

请注意，单击“删除过滤器”(Delete filter) 图标后，删除过滤器操作无法撤回，且无任何

提示信息。

4. 如需删除所选过滤器且不能撤回，则可单击工具栏中的“删除过滤器”(Delete filter) 图标。

5. 单击“关闭”(Close) 或“应用”(Apply) 按钮，退出对话框。

结果

所选择的过滤器已删除，且不再显示在下拉列表中。

23.6.7 导出和导入用户自定义的过滤器

简介

创建显示交叉引用的自定义过滤器之后，可将其导出并重新导入。

这样，即可在创建过滤器后，将其传递给其他用户。

可通过 TIA Portal 中的相应功能，导出和导入用户自定义的过滤器。

导出用户自定义过滤器的要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。

至少为交叉引用创建了一个用户自定义的过滤器。

更多详细信息，请参见“为交叉引用创建用户自定义的过滤器 (页 10031)”。
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导出用户自定义的滤器

要导出用户自定义的过滤器，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
此时，将显示 TIA Portal 中的设置。 

2. 在区域导航中，选择条目“常规”(General)。 
3. 在“导入/导出设置”(Import/export settings) 区域中，单击“导出设置...”(Export settings...) 

按钮。 
“导出设置”(Export settings) 对话框随即打开。 

4. 单击“取消全选”(Deselect all)，仅选择所需的过滤器设置进行导出。

5. 在“交叉引用 > 用户自定义的过滤器”(Cross-references > User-defined filters) 中，选择所需
的过滤器。
如需使用之前导出操作中所选择的设置，则可选中复选框“使用之前导出文件中的选择”(Use 
selection from a previous export file)。在字段中，输入该文件。 

6. 在“文件名”(File name) 输入框中，输入该初始化文件的文件名。 
7. 单击“导出”(Export) 按钮，导出所选择的过滤器。

结果

系统将设置导出到一个扩展名为“.tps14”的文件中。

导入用户自定义的过滤器

要导入用户自定义的过滤器，请按以下步骤操作：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
此时，将显示 TIA Portal 中的设置。 

2. 在区域导航中，选择条目“常规”(General)。 
3. 在“导入/导出设置”(Import/export settings) 区域中，单击“导入设置...”(Import settings...) 

按钮。 
“导出设置”(Export settings) 对话框随即打开。 

4. 选择扩展名为“.tps14”的所需文件。

说明

如果存在同名的过滤器，则该过滤器将由导入的设置覆盖，且不再可用。

5. 单击“打开”(Open) 按钮，导入该文件。

结果

导入所选文件，TIA Portal 重启后，用户自定义的设置将应用于交叉引用中。
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23.6.8 将过滤器设置为默认设置

简介

在显示交叉引用时，可使用各种系统定义的过滤器设置（下文中称为系统过滤器）。这些设

置可在工具栏的下拉列表中选择。此外，用户也可根据自己的需求创建用户自定义的过滤器。

并将任何过滤器设置为显示交叉引用时的默认设置。 
如果将某个过滤器设置为默认设置，则在打开交叉引用时将始终应用该过滤器。

设置默认过滤器的规则

以下规则适用于设置默认过滤器：

• 只能选择一个过滤器作为默认过滤器。

• 默认过滤器将使用相应的图标进行标识。

• 无效过滤器也可设置为默认过滤器，但无法应用。但在打开交叉引用列表时，系统将自

动应用系统过滤器“显示带有引用的对象”(Show objects with references)，而非无效过

滤器。

要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。

将过滤器设置为默认设置

要将一个过滤器设置为显示交叉引用时的默认过滤器，请按以下步骤操作：

1. 选择该程序块文件夹，并使用“交叉引用”(Cross-references) 快捷菜单命令打开交叉引用列表。

2. 在下拉列表中，选择将设置为默认过滤器的过滤器。

3. 单击所打开交叉引用列表工具栏中的过滤器图标。 
过滤器对话框随即打开，并显示符合所选过滤器的条件。

4. 单击工具栏中的“将过滤器应用为默认设置” (Apply filter as default setting) 图标。

5. 如需保存新的默认设置，且不希望立即应用于下级交叉引用编辑器中，则可单击“关闭”(Close) 
按钮。

6. 单击“应用”(Apply) 按钮，新的过滤器设置将立即应用在所有下级交叉引用编辑器中。

结果

单击“关闭”(Close) 按钮退出过滤器对话框时，系统将存储新的默认设置但不会进行应用。

仅当在交叉引用编辑器中单击“更新”(Update) 按钮时，新的默认设置才能使用。
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单击“应用”(Apply) 按钮退出过滤器对话框时，系统将存储新的默认设置并应用于打开的交

叉引用编辑器中。

参见

为交叉引用创建用户自定义的过滤器 (页 10031)

23.6.9 复制过滤器

简介

在显示交叉引用时，可使用各种系统定义的过滤器设置（下文中称为系统过滤器）。这些设

置可在工具栏的下拉列表中选择。此外，用户也可根据自己的需求创建用户自定义的过滤器。

也可复制现有的过滤器。

这样，可快速添加更多过滤器条件。

要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。

复制过滤器

要复制过滤器，请按以下步骤操作：

1. 选择该程序块文件夹，并使用“交叉引用”(Cross-references) 快捷菜单命令打开交叉引用列表。

2. 在下拉列表中，选择待复制的过滤器。

3. 单击所打开交叉引用列表工具栏中的过滤器图标。 
过滤器对话框随即打开，并显示符合所选过滤器的条件。

4. 在工具栏上，单击“复制所选过滤器”(Duplicate selected filter) 图标。
之后，将复制该过滤器并以新名称“Filter_x”显示在下拉列表中。

5. 根据需要输入其它过滤器条件，或更改当前属性、运算符或值。

结果

退出过滤器对话框时，系统将存储所复制的过滤器并应用于打开的交叉引用编辑器中。
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23.6.10 对交叉引用列表进行过滤

简介

在显示交叉引用时，可使用各种系统定义的过滤器设置（下文中称为系统过滤器）。这些设

置可在工具栏的下拉列表中选择。

除了已提供的过滤器设置之外，用户也可根据自己的需求创建用户自定义的过滤器。

系统过滤器通常位于过滤器选择的下拉列表中，且无法删除。

用户自定义的过滤器创建后将显示在过滤器选择下拉列表中，位于系统过滤器之后，且可根

据需要将其删除。

另请参见“为交叉引用创建用户自定义的过滤器 (页 10031)”

要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。

对交叉引用列表进行过滤

要过滤交叉引用列表，请按以下步骤操作：

1. 选择所需的源对象，并通过“交叉引用”(Cross-references) 快捷菜单命令打开关联的交叉引用
列表。 

2. 或者，通过选择交叉引用所在项目树中的对象，打开该交叉引用。如：

– 设备

– “程序块”(Program blocks) 文件夹

– 块

3. 之后，再单击 TIA Portal 工具栏中的“交叉引用”(Cross-references) 图标。

4. 在打开的交叉引用列表中，通过下拉列表选择所需的过滤器设置。

结果

所选择的过滤器设置将用于在下级交叉引用编辑器中的对象显示。 
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23.7 打印交叉引用列表

简介

在打印预览中，可以查看并打印交叉引用列表中显示的项目文档内容。

TIA Portal 中，可使用“项目 -> 打印预览”(Project > Print preview) 和“项目 -> 打印”(Project 
> Print) 命令。

打印输出时以下规则适用：

• 交叉引用列表通常展开，并打印所有列（含隐藏列）。 
• 同时应用所设置的过滤标准。

• 列宽度将自动优化。

• 所显示的全部重叠访问均不打印。

• 系统始终从显示的源对象开始打印，而与交叉引用列表中选定的对象无关。

说明

打印空的交叉引用列表

如果待打印的交叉引用列表不含任何条目，则将打印一个空的交叉引用列表。

但打印出的空交叉引用列表中，将包含一条备注“交叉引用列表中不含任何条目”(There are 
no entries in cross reference list)。

要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。

打印交叉引用列表

要打印交叉引用列表，请按以下步骤操作：

1. 在交叉引用列表中选择一个对象，并通过“项目 -> 打印预览”(Project > Print preview) 命令启
动打印预览。

2. 请确保打印指定的交叉引用列表并选定了所需选项。

3. 通过“项目 -> 打印”(Project > Print) 命令，启动打印。

4. 在以下对话框中，选择所需的打印选项并单击“确定”(OK)。

结果

选定的交叉引用列表按照设定的打印选项进行打印。 
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23.8 将新对象添加到交叉引用列表中

简介

根据所选的对象，打开交叉引用列表时，将显示属于该源对象所属的所有交叉引用。

可通过以下几种方式，将新的源对象插入到现有交叉引用列表中：

• 单击交叉引用列表的末尾处显示的“添加新的源对象”(Add new source object) 按钮。

要求

已创建了一个项目并包含带有引用的对象。

将新对象添加到交叉引用列表中

要将新的对象添加到交叉引用列表中，请按以下步骤操作：

1. 打开一个现有的交叉引用列表。

2. 单击“添加新的源对象”(Add new source object) 按钮，并输入指定的对象。插入一个现有对
象时，可使用智能预选功能。

说明

多次插入同一个对象

如果在交叉引用列表中多次插入了同一个对象，则在下次更新时将自动删除重复的对象。

说明

新添加源对象的功能

请注意，新添加的源对象不能使用“撤消和重做”(Undo and redo operations) 功能。

结果

新添加的对象将显示在交叉索引列表中的 后一个。

仅当下一次更新后，当前的过滤器选项才能应用到新添加的对象中。

23.9 显示交叉引用列表中的重叠访问

简介

对某个所选对象的重叠访问，可显示在交叉引用列表下部的另一个窗口中。 

显示交叉引用
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重叠访问的显示无法保存，再次打开交叉引用列表时不再显示。

定义

通过绝对地址，可确定对变量和结构化变量的重叠访问。 
因此，如果变量或结构化变量的地址全部或部分位于相关源对象的地址空间中，则会发生所

谓的“重叠访问”。 

说明

显示“重叠访问”

• 仅显示特定结构化对象的重叠访问，这些对象所分配的存储区与其它结构化对象的存储区相
重叠。

• 在交叉引用列表中，仅显示所选单个对象的重叠访问信息。

• 如果在显示的交叉引用中选择了多个对象，则重叠访问不显示。

示例

下图显示了交叉引用列表中“StructuredTag_1”重叠访问的显示。

要求

项目已创建，且包含对相应对象的重叠访问。

显示交叉引用
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显示交叉引用列表中的重叠访问

要显示交叉引用列表中的重叠访问，请按以下步骤操作：

1. 打开交叉引用列表，单击工具栏中的“检查重叠访问”(Check overlapping accesses) 按钮。
结果：在“对象”(Object) 列中，所有带有重叠访问的对象都标记有相应的重叠访问符号。

2. 在交叉引用列表的上部，选择一个已标记的对象，并单击“显示重叠访问”(Show overlapping 
accesses) 按钮。
结果：所选对象的重叠访问将显示在另一个标题为“<对象名称> 的重叠访问”(Overlapping 
accesses of:<ObjectName>) 窗口内。

说明

显示重叠访问

重叠访问的显示无法保存，再次打开交叉引用列表时不再显示。

要重新显示重叠访问，请按上文中的步骤操作。

3. 要仅显示重叠变量的写访问，可单击“仅写访问”(Write access only) 复选框。
结果：交叉引用类别的下部窗口内仅显示对所选对象进行“只写”或“读写”访问的重叠访问。

23.10 过滤交叉引用列表中的重叠访问

简介

系统可过滤掉显示在交叉引用列表下部对某个所选对象的重叠访问。

重叠访问的过滤条件有：

• 写访问

• 读写访问

这样，可过滤进行写访问或读写访问的重叠对象。

显示交叉引用
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仅进行只读访问的重叠对象则不显示。

如果取消选中“仅写访问”(Write access only) 选项，则显示所有重叠对象，而不考虑对该对

象进行读访问、写访问或读写访问。 

要求

项目已创建，且包含对相应对象的重叠访问。

过滤交叉引用列表中的重叠访问

要过滤交叉引用列表中的重叠访问，请按以下步骤操作：

1. 打开交叉引用列表，单击工具栏中的“检查重叠访问”(Check overlapping accesses) 按钮。
结果：在“对象”(Object) 列中，所有带有重叠访问的对象都标记有相应的重叠访问符号。

2. 在交叉引用列表的上部，选择一个已标记的对象，并单击“显示重叠访问”(Show overlapping 
accesses) 按钮。
结果：所选对象的重叠访问将显示在另一个标题为“<对象名称> 的重叠访问”(Overlapping 
accesses of:<ObjectName>) 窗口内。

3. 在重叠对象详细视图的标头，单击“仅写访问”(Write access only) 按钮，启用过滤功能。
结果：详细视图中仅显示进行写访问或读写访问的重叠访问。

23.11 创新创建现有的交叉引用列表

简介

交叉引用信息可重新组织。此时，需重新创建现有的交叉引用列表。

显示交叉引用
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在以下情况中，需要进行重新组织：

• 条目缺失

• 条目在交叉引用列表中重复显示

• 找不到所引用的对象

将项目升级为较高版本的 TIA Portal 时，也需要执行此功能。

重新创建交叉引用信息

要创建新的交叉引用，请执行以下步骤：

1. 在项目视图的菜单栏中，选择“选项 > 设置 > 常规 > 交叉引用”(Options > Settings > General 
> Cross-references)。
TIA Portal 的设置随即在“交叉引用”(Cross-references) 中打开。

2. 要启动该过程，可单击“重新创建交叉引用信息”(Recreate the cross-reference information) 
按钮。

3. 恢复完成后，检查巡视窗口中的相关消息：

– 如果该过程执行成功，则将显示一条消息，需单击“确认”(OK) 进行确认。

– 如果该过程执行失败，则将显示一条错误消息。

4. 之后，要关闭所显示的文本框，可单击交叉引用列表中的“刷新”(Refresh) 按钮。

结果

为所选对象创建了新的交叉引用信息。

性能

该功能的执行时间较短，与项目大小无关。

在典型系统组态中，完全重新创建现有的交叉引用列表只需几秒钟时间。

23.12 在巡视窗口中显示和编辑交叉引用

23.12.1 在巡视窗口中显示交叉引用

简介

巡视窗口中将显示在“信息 > 交叉引用”(Info > Cross-references) 选项卡中所选对象的相关

交叉引用信息。 

显示交叉引用
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如果在 TIA Portal 的任何一个编辑器或“指令”(Instructions)、“扩展指令”(Extended 
Instructions) 任务卡中选择了一个对象，则所选对象的相关引用将显示在该选项卡中。 

说明

显示指令

• 在 TIA Portal V15 及更高版本中，交叉引用和巡视窗口中将显示带有版本标识的指令。 
• 不带版本标识的指令则不显示。

结构

巡视窗口以表格形式显示交叉引用信息。 
交叉引用列表具有以下结构：

列 内容/含义

对象 显示交叉引用列表打开时所选的源对象名称，以及所有下属对

象和相关的引用对象。

参考位置 显示该对象的参考位置，如网络。

参考类型 显示源对象和被引用对象间的关系：

• “使用”(Uses)：由源对象使用该对象。

• “使用者”(Used by)：源对象由该对象使用。

• “类型 -> 实例”(Type-> Instance)：源对象为被引用对象的一

个类型。

• “实例 -> 类型”(Instance-> Type)：源对象为被引用对象的一

个实例。

• “组 -> 元素”(Group-> Element)：源对象为被引用对象的一

个组。

• “元素 -> 组”(Element-> Group)：源对象为被引用对象的一

个元素。

• “定义”(Defines)：由源对象定义被引用对象。

• "定义者"(Defined by)：源对象由被引用对象定义。

作为 显示有关对象的更多信息（如，某个变量由多个设备使用）。 
访问 显示访问类型，如，对操作数的访问为读访问 (R) 和/或写访问 

(W)。
地址 显示相关对象的地址。

类型 显示创建对象的类型和语言。

显示交叉引用
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列 内容/含义

设备 显示相关的设备名称，如“CPU_1”。
路径 显示项目树中该对象的路径以及文件夹和组说明。

注释 显示各个对象的注释（如果有）。

在巡视窗口中显示交叉引用 
要在巡视窗口中显示交叉引用信息，请按以下步骤操作：

1. 选择所需对象（如，在项目树中或程序编辑器中），并单击快捷菜单中的“显示交叉列
表”(Show cross reference list)。 
结果：所选择对象的引用将显示在巡视窗口的“信息-> 交叉引用”(Info > Cross-references) 选
项卡中。

说明

请注意，在巡视窗口中仅显示所支持对象的交叉引用信息。

例如，如果选择一个文件夹，则不会显示该文件夹的任何交叉引用信息。

23.12.2 在巡视窗口中编辑交叉引用

简介

巡视窗口中将显示在“信息 > 交叉引用”(Info > Cross-references) 选项卡中所选对象的相关

交叉引用信息。

要编辑交叉引用的显示，请按以下步骤操作：

在巡视窗口中显示交叉引用 
要在巡视窗口中显示交叉引用信息，请按以下步骤操作：

1. 选择所需对象（如，在项目树中或程序编辑器中），并单击快捷菜单中的“显示交叉列
表”(Show cross reference list)。 
结果：所选择对象的引用将显示在巡视窗口的“信息-> 交叉引用”(Info > Cross-references) 选
项卡中。

说明

请注意，巡视窗口中仅显示所支持对象的交叉引用信息。

例如，如果选择一个文件夹，则不会显示该文件夹的任何交叉引用信息。

显示交叉引用

23.12 在巡视窗口中显示和编辑交叉引用

对 PLC 进行编程

10048 编程和操作手册, 11/2022



冻结巡视窗口中交叉引用列表的显示

要冻结巡视窗口中显示的交叉引用列表，请按以下步骤操作：

1. 选择所需对象（如，在项目树中或程序编辑器中），然后单击快捷菜单中的“显示交叉引用
信息”(Show cross reference information)。 
结果：所选择对象的引用将显示在巡视窗口的“信息-> 交叉引用”(Info > Cross-references) 选
项卡中。

2. 选择待显示交叉引用的相关引用。

3. 单击“冻结/取消冻结交叉索引列表”(Freeze/unfreeze cross-reference list)，冻结所选对象的信
息。即使选择列表中的其它对象，视图也将保持冻结状态，直至冻结或关闭编辑器。

4. 再次单击“冻结/取消冻结交叉索引列表”(Freeze/unfreeze cross-reference list) 按钮，取消冻
结该视图。

说明

即使过滤器更改，视图仍冻结

视图“冻结”时，如果更改查看交叉引用详细的过滤器，则新冻结对象的显示将发生变

更，而所选对象仍将保持为冻结状态。

显示所选交叉引用的父对象

要在交叉引用列表中显示所选的结构化对象及其父对象，请按以下步骤操作：

1. 选择所需对象（如，在项目树中或程序编辑器中），然后单击快捷菜单中的“显示交叉引用
信息”(Show cross reference information)。 
结果：所选择对象的引用将显示在巡视窗口的“信息-> 交叉引用”(Info > Cross-references) 选
项卡中。

2. 选择其父交叉引用列表将始终显示的相应引用。 
3. 单击“显示父对象”(Show parent objects) 复选框，显示现有的父对象。

结果：显示所选对象的父对象和子对象。

说明

显示父对象时的限制条件

• 如果所选的对象没有上一级对象，则“显示父对象”(Show parent objects) 复选框不显示。

• 如果选择多个需显示交叉引用的对象，则“显示父对象”(Show parent objects) 复选框不显
示。

• 父对象的显示取决于交叉引用列表中的过滤器设置。仅当所选过滤器允许显示父对象时，
才会显示。

在巡视窗口中编辑交叉引用

在巡视窗口中，也可对交叉引用信息进行编辑和过滤。

过滤交叉引用信息的操作步骤与交叉引用编辑器中的相同。

显示交叉引用
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另请参见

为交叉引用创建用户自定义的过滤器 (页 10031)
删除用户自定义的过滤器 (页 10035)
将过滤器设置为默认设置 (页 10038)
对交叉引用列表进行过滤 (页 10040)
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测试用户程序 24
24.1 测试用户程序的基本知识

简介   
可以测试用户程序在设备中的运行情况。还可以监视信号状态和变量值，并在程序运行期间

为变量赋值以便仿真特定情景。

要求

设备中必须已装载可执行程序。

测试选项

可使用以下测试选项：

• 使用程序状态进行测试

通过程序状态可以监视程序的运行情况。可以显示操作数的值和逻辑运算结果 (RLO)，从

而可以识别和解决程序中的逻辑错误。在 S7-300/400 CPU 中，可使用程序状态进行测试，

也可使用单步模式进行测试。但不能同时使用两种测试方式。

• 使用断点进行测试

使用断点，可以测试以 STL 或 SCL 语言创建的块。通过在程序代码中设置断点即可实现

这一测试，在断点处程序将停止执行。随后可以继续执行程序，每次运行一步。在 
S7-300/400 CPU 中，可使用程序状态进行测试，也可使用单步模式进行测试。但不能同

时使用两种测试方式。

在使用断点进行测试之前，请务必阅读以下事项：

“使用断点进行测试的安全信息 (页 10098)”
“使用断点进行测试的安全信息 (页 10097)”
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• 用监控表进行测试

通过监控表可以监视和修改用户程序或 CPU 中各变量的当前值。可以通过为各变量赋值

来进行测试，并在不同的情况下运行该程序。也可以在 STOP 模式下为 CPU 的输出 I/O 分
配固定值，例如用于检查接线情况。 

• 使用强制表进行测试

通过强制表可以监视和强制用户程序或 CPU 中各变量的当前值。执行强制时，将用指定

值覆盖各变量。这样就可以测试用户程序，并在不同环境下运行该程序。

在执行强制时，请确保采取必要措施“强制变量时的安全预防措施 (页 10174)”！ 

参见

使用程序状态进行测试简介 (页 10052)
使用断点测试简介 (页 10095)
使用断点进行测试的安全信息 (页 10097)
使用断点进行测试的安全信息 (页 10098)
有关使用监视表测试的简介 (页 10120)
有关使用强制表测试的简介 (页 10153)

24.2 使用程序状态进行测试

24.2.1 使用程序状态进行测试简介

程序状态功能

通过显示程序状态，可监视程序的执行。在此，可显示各个操作数的值及其逻辑运算结果。

这样，即可检查自动化系统的组件是否正确控制。 
根据所用的 CPU 系列不同，程序执行时的程序状态显示可能略微差异。 

使用 S7-300/400 的程序状态进行测试

在测试程序状态的过程中，由于数据的记录会影响编程指令的执行时间，因而将导致 CPU 的
循环时间变长。

测试用户程序
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执行以下测试功能时，每个在线会话都将显示一条报警消息，指示存在超时风险： 
• 在使用调用条件进行测试时

• 在使用断点进行测试时

只有确认该报警后，才能执行这些测试功能。

说明

使用 S7-300/400 CPU 系列的旧版本 CPU 时，需要通过硬件配置更改操作响应，并将该硬件

配置加载到设备中。此时，可设置“继续操作”(Process operation) 或“测试模式”(Test 
mode) 这两种操作响应方式。

S7-1200/1500 中，通过程序状态进行测试

在 S7-1500 系列 CPU 上执行“通过程序状态进行测试”功能时，由于程序执行过快，将导

致循环监视的周期时间显著增加。CPU 可能会转入 STOP 模式，尤其是在超出为中断 OB 组
态的循环时间或超出组态的 大循环时间时。 

说明

为了避免 CPU 转入 STOP 模式，请确保在“通过程序状态进行测试”的过程中，激活的监视

窗口中不显示编写的循环程序。此时，也可增加 CPU 所允许的 大循环时间。

“程序状态”功能的限制

监视循环会导致循环时间显著增加，具体取决于所监视的变量数和处理的实际循环数。

为了将对循环时间的影响降至 低，应对“程序状态”功能进行以下限制：

S7-300/400 系列 CPU：
• 在返回点处，循环程序的状态显示将停止。

S7-1200/1500 系列 CPU：
• 系统默认，取消激活该循环监视。必要时，可通过快捷菜单激活该监视。

• 如果通过 S7-1200 CPU 启用回路监视，则多次执行一个循环后，该区域的程序状态将不

再显示。此时，可将显示的编辑器窗口移动到该循环后面的区域内，再次显示监视值。

• 在 S7-1200 V4.2 及以上版本和 CPU S7-1500 中，始终监视首次出现的指令。
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警告

使用程序状态进行测试

使用“程序状态”(Program status) 功能进行测试时，如果发生功故障或程序错误，则可能

会导致严重的财产损坏或人身伤害。

在使用“程序状态”功能进行测试前，请确保不会发生任何危险情况。

存在超时风险时建议的操作步骤 
如果在使用程序状态进行监视时存在超时风险，则系统将显示一条报警信息进行警告。 
要继续监视，则需单击“是”(Yes) 确认该报警。 
此时，也可通过以下方式避免在使用程序状态进行测试时超出所允许的 大循环时间：

• 减小编辑器的窗口大小，显示较少的变量，待监视的变量也将随之减少。

• 监视监控表中所需的变量。

24.2.2 设置调用环境

24.2.2.1 调用环境的简介

功能     
根据所用的 CPU，可定义监视块和断点的调用环境（不通过 S7-1500）。通过调用环境，可

以指定记录块程序状态的条件或在断点停止程序执行的条件。 
适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本：

监视块的调用环境：

• 在块中启用断点后，将无法组态监视的调用环境。

• 反之亦然，如果已组态调用环境，则无法在块中启用断点。

• 如果尝试同时使用两种功能，则系统将显示一条错误消息，并提示如何继续操作。

块监视调用环境的规范

测试用户程序

24.2 使用程序状态进行测试

对 PLC 进行编程

10054 编程和操作手册, 11/2022



可通过替激活以下选项指定调用环境：

• 未定义条件

如果未选择其它选项，则此选项为默认值。

• 背景数据块

仅当函数块与选定的背景数据块一起调用时，才会记录该函数块的程序状态。

• 调用路径

仅当块与特定块一起调用或者从特定路径调用块时，才会记录该块的程序状态。

• 手动调整的调用路径

可以在此域中手动输入所需的调用环境。必要时，可通过“传送到“手动调整的调用路

径””(Transfer to 'adjusted manually') 按钮，传送“调用环境”(Call environment) 中选定的

数据进行进一步编辑。

此后，使用特定块调用某个块或从特定路径调用该块时，则仅记录该块的程序状态。 
断点调用环境的规范

使用 S7-300/400 CPU 时，可为每个断点定义一个单独的调用条件。 
使用 S7-1500 CPU V2.5 及以上版本时，无法为断点指定调用环境。 
如果未定义调用环境，则所有块调用的程序状态都将记录到调用结构中，并始终在指定的断

点处中断程序的执行。如有可能，需为特定的调用设置一个调用环境，用于显示程序状态。 

参见

设定快监视的调用环境 (页 10055)

24.2.2.2 设定快监视的调用环境

通过设置调用环境，可以指定开始记录块程序状态的时间。

在“设置断点的调用环境 (页 10102)”部分中，对如何设置断点的调用环境进行了说明。

要求

• 块已打开。
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指定调用环境   
要设置调用环境，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

2. 在“调用环境”(Call environment) 窗格中，单击“更改”(Change) 按钮。
“块的调用环境”(Call environment of the block) 对话框打开。

3. 选择要应用的条件。
另请参见“调用环境的简介 (页 10054)” 

4. 单击“确定”(OK)，确认选择。

结果

选定的调用环境显示在“调用环境”(Call environment) 窗格的“测试”(Testing) 任务卡中。现

在将根据设定的调用环境执行程序状态。

更改调用环境

更改调用环境的步骤如下：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。
如果已设定调用环境，会在“调用环境”(Call environment) 窗格中显示。

2. 在“调用环境”(Call environment) 窗格中，单击“更改”(Change) 按钮。
“块的调用环境”(Call environment of the block) 对话框打开。

3. 选择要应用的条件。
另请参见“调用环境的简介 (页 10054)”

4. 单击“确定”(OK)，确认选择。

结果

选定的调用环境显示在“调用环境”(Call environment) 窗格的“测试”(Testing) 任务卡中。现

在将根据设定的调用环境执行程序状态。

参见

调用环境的简介 (页 10054)
使用程序状态进行测试简介 (页 10052)
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24.2.3 启用/关闭使用程序状态进行测试

启用块的程序状态，可监视所有的块。该功能适用于所有的代码块，且无需考虑所使用的编

程语言。对于使用 LAD、FBD 或 SCL 编程的块而言，还可以在特定位置或者根据特定的选择

内容启用程序状态。可直接启用一个已打开块的程序状态，或通过调用块来打开一个块并查

看其程序状态。

在工具提示中，将显示程序状态当前是否正在接收的信息。为此，需将鼠标放置工作区右上

角中的蓝色虚线“指示器”(Indicator) 上。

说明

注意事项：

• 使用程序状态进行测试的资源是有限的。如果资源不足无法进行额外测试，则系统将终止那
些正在运行的测试过程。

• 其他用户可以通过在 CPU 上并行工作的结点，在选定的 CPU 上执行加载过程。因此在下列情
况下，您可以不使用程序状态启动测试，或者终止正在运行的测试：

– 在加载过程中，加载要开始使用程序状态进行测试或者已经使用程序状态执行测试的块。

– 对于使用程序状态进行的测试，可以使用背景数据块作为调用环境，并且在加载过程中，
块的结构会发生更改，例如通过重新编号。

– 对于使用程序状态进行的测试，可以使用调用路径作为测试条件，并且在加载过程中，调
用路径中的块会发生更改。 

如果终止正在运行的测试，巡视窗口中会显示相应的消息。

要求

• 代码块：离线块的代码与在线块的代码相同。此时，这些块的“代码时间戳”将相同。

• 数据块：离线块的结构与在线块的结构相同。此时，这些块的“接口时间戳”将相同。

在块中直接启用或关闭程序状态

要直接在块中启用或关闭块的程序状态，请按以下步骤操作：

1. 打开待启用程序状态的块。

2. 在工具栏中，单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标。
如果尚未建立在线连接，则打开“转至在线”(Go online) 对话框。在此对话框中，可以建立在
线连接。
另请参见“建立和终止在线连接”

3. 在工具栏中，再次单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标，关闭程序状态显示。
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从程序段中的指定点，开始启用或关闭程序状态

要在特定点启动 LAD 和 FBD 的程序状态，请按以下步骤操作：

1. 打开待启用程序状态的块。

2. 在工具栏中，单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标。

3. 右键单击要作为程序状态起始点的变量。

4. 在快捷菜单中，选择“修改 > 从此处开始监视”(Modify > Monitor from here)。
5. 在工具栏中，再次单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标，关闭程序状态显示。

要在特定点启动 SCL 的程序状态，请按以下步骤操作：

1. 打开待启用程序状态的块。

2. 在工具栏中，单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标。

3. 选择待启动程序状态的变量。

4. 之后，在工具栏中单击“从选定行开始显示程序状态”(Display program status from the 
selected line)。

5. 在工具栏中，再次单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标，关闭程序状态显示。

6. 为了清晰起见，可通过快捷菜单“打开”(Open) 和“关闭”(Close) 或“全部打开”(Open all) 和
“全部关闭”(Close all)，展开或折叠块中各个/全部关闭的代码段。

启用或关闭所选变量的程序状态

要启动 LAD 和 FBD 所选变量的程序状态，请按以下步骤操作：

1. 打开待启用程序状态的块。

2. 在工具栏中，单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标。

3. 选择要启动其程序状态的变量。

4. 在快捷菜单中，选择“修改 > 监视选择”(Modify > Monitor selection)。
5. 在工具栏中，再次单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标，关闭程序状态显示。

通过调用块启用程序状态

要通过调用块（例如 OB1）启用块的程序状态，请按以下步骤操作：

1. 打开调用块。

2. 右键单击块调用。

3. 在快捷菜单中，选择“打开并监视”(Open and monitor) 命令。
块在程序编辑器中打开。在线链接已建立，并显示程序状态。在调用路径中设置调用块。
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结果

如果启用显示程序状态，则将建立在线连接并显示程序状态。关闭显示程序状态之后，可以

同时终止在线连接。

在块的接口中将显示块的调用路径。必要时可以在右侧边上“调用环境”(Call environment) 
部分中的“测试”(Test) 和“选项”(Options) 处更改调用环境。对于 S7-1200/1500 系列的 
CPU，还会在右侧边上额外显示“调用层级”(Call hierarchy)。可以通过单击链接打开调用块。

参见

设置调用环境 (页 10054)

24.2.4 监视循环

监视循环简介

如果显示程序状态，则可通过块监视程序的执行状况。这将显示各个操作数的值以及逻辑运

算结果的概览信息，并据此检查自动化系统组件是否正常运行。 
如果显示的值的字体颜色较淡，则表示这些值并非来自当前循环。

说明

监视循环会显著增加 CPU 的循环时间，具体取决于所监视的变量数目以及处理的实际循环

数量。

以下特定规则适用于循环监视，具体取决于 CPU 型号和所用的编程语言。

S7-300/400 的循环监视规则

为了将对循环时间的影响降至 低，在 S7-300/400 系列 CPU 中对所有编程语言的循环程序

进行监视时，“程序状态”功能将受到以下限制：

• 在返回点处，循环程序的状态显示将停止。

S7-1500 中 STL 语言的循环监视规则

在监视 STL 语言的循环程序时，系统默认禁用循环程序的程序状态显示。为了避免循环时间

增加，系统将不显示循环程序中指令“Laber”与相应“Loop”之间各变量的值。 
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如果要监视 STL 块中的程序循环，则将显示一条工具提示信息，指示系统当前禁用循环监视

功能，如果需要则可通过快捷菜单启用该功能。

说明

请注意，系统只能识别程序段中循环过程。

启用/禁用 STL 中的循环监视 (S7-1500)
要启用 STL 中的循环监视，请按以下步骤操作：

1. 打开待监视的 STL 块。

2. 在工具栏中，单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标。
如果尚未建立在线连接，则打开“转至在线”(Go online) 对话框。在此对话框中，可以建立在
线连接。
另请参见“建立和终止在线连接”

3. 通过快捷菜单命令“监视 > 监视循环”(Monitoring > Monitor loops)，在程序编辑器中启用监
视功能。

4. 在下一条提示中，单击“是”(Yes) 进行确认。
结果：在整个块中启用循环监视功能，且在再次禁用循环监视功能或断开 CPU 在线连接前始
终激活。

5. 在工具栏中，再次单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标，关闭程序状态显示。

S7-1200/1500 中 SCL 语言的循环监视规则

在 SCL 中监视循环时，系统默认关闭所编程循环中的程序状态显示。 
该功能将影响指令“FOR”、“WHILE”和“REPEAT-UNTIL”的运行：由于系统不显示这些指令中的

变量值，因此可避免对循环时间造成影响。

如果要监视 SCL 块中的程序循环，则将显示一条工具提示信息，指示系统当前禁用循环监视

功能，如果需要则可通过快捷菜单启用该功能。

启用/禁用 SCL 中的循环监视 (S7-1200/1500)
要启用 SCL 中的循环监视，请按以下步骤操作：

1. 打开待监视的 SCL 块。

2. 在工具栏中，单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标。
如果尚未建立在线连接，则打开“转至在线”(Go online) 对话框。在此对话框中，可以建立在
线连接。
另请参见“建立和终止在线连接”

3. 在“值”(value) 列中，右键单击该循环并使用快捷菜单命令“监视循环”(Monitor loops) 启用
监视功能。
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4. 在下一条提示中，单击“是”(Yes) 进行确认。
结果：在整个块中启用循环监视功能，且在再次禁用循环监视功能或断开 CPU 在线连接前始
终激活。

5. 在工具栏中，再次单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标，关闭程序状态显示。

24.2.5 监视结构

监视结构简介

用户可通过一个块监视程序的执行。这将显示各个操作数的值以及逻辑运算结果的概览信息，

并据此检查自动化系统组件是否正常运行。 
在 TIA Portal V14 及更高版本中，还可监视结构化的 PLC 变量。

根据特定的 CPU、所用的编程语言以及相应结构的特性，将采用特定规则对结构进行监视。

S7-1200/1500 中的结构监视规则

进行结构监视时，将在程序编辑器和巡视窗口中显示结构化 PLC 变量的值。但以下情况除外：

• 对于元素具有可调整的保持性特性的结构，不能进行监视。

要显示一个结构的监视值，首先需通过快捷菜单启用监视功能。

在巡视窗口中显示结构的监视值

如果启用了结构监视功能并在程序编辑器中选择了一个结构变量，则相应的监视值将显示在

巡视窗口的“诊断 > 监视值”(Diagnostics > Monitor values) 选项卡中。

该巡视窗口的结构如下所示：

• 在“名称”(Name) 列中，将显示打开的第一个层级中所选择的结构化变量及其所含元素。

如果单击该结构化变量的名称，则程序编辑器将跳转到该变量的使用位置处。

• “数据类型”(data type) 列中，将显示相应的数据类型。

• “值”(Value) 列中，将显示相应的监视值。如果在该列中显示一条短横线而非监视值，则

表示循环监视功能禁用。此时，可在程序编辑器中通过快捷菜单重新启用循环监视功能。

• “值 - IN”(Value - IN) 和“值 - OUT”(Value - OUT) 列：仅当所选择的结构用作 IN/OUT 参数

时，才显示这些列以及相应的值。

• 如果所显示监视值的字体饱和度仅为 50% 时，则表示这些值并非来自当前循环。

• 巡视窗口中所显示监视值的调用路径与块中默认设置的调用路径相同。
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• 巡视窗口中显示的监视值表格可复制到 Excel 文件中。

• 如果在巡视窗口中无法显示任何监视值，则将收到一条系统信息指示这些值不可用。

监视结构的操作过程

要启用结构监视，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开该块。

2. 在工具栏中，单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标。
如果尚未建立在线连接，则打开“转至在线”(Go online) 对话框。在此对话框中，可以建立在
线连接。
另请参见“建立和终止在线连接”

3. 如果待监视的结构位于循环中，则需先启用循环监视。
另请参见“监视循环 (页 10059)”

4. 邮件单击该结构，并通过快捷菜单命令“监视 > 监视值”(Monitoring > Monitor values) 启用
结构监视。
结果：巡视窗口中“诊断 > 监视值”(Diagnostics > Monitor values) 选项卡中显示的选定结构
变量，将打开至第一级元素并显示其当前值。

5. 如果需要，则可打开结构中已关闭的元素，显示所有下级元素及其值。

6. 在工具栏中，再次单击“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 图标，关闭程序状态显示。

说明

监视数组结构

在闭括号后直接单击，可选择要监视的相应结构。

参见

监视循环 (页 10059)

24.2.6 程序测试期间编辑块

如果在块的监视过程中对其进行编辑，则监视将中断并可对该块进行离线编辑。如果离线时

项目中没有该块，则必须先从设备将其装载到项目。编辑完该块后，还必须重新编译和下载。
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操作步骤 
要在块的监视过程中对其进行编辑，请按以下步骤操作：

1. 根据需要编辑块。
中断监视过程，并将该块切换为离线模式（如果离线时该块存在）。

2. 如果该块离线时不存在，则从设备将其装载到项目。

3. 编译块。
另请参见“编译块 (页 9897)”

4. 将块下载到设备。
另请参见“下载 S7-1200/1500 的块 (页 9903)”

结果

此时块中包含离线和在线时所进行的修改。将重新建立在线连接并继续进行监视。

24.2.7 在监视过程中修改变量

在监视过程中，可立即修改程序状态中的变量一次。

对于布尔值，可在值“0”和“1”之间切换。

如果变量的数据类型不为“BOOL”，则可输入一个修改值。

请注意，不能修改外设输入。例如，通过 TagName:P。
在监视过程中，可通过双击在线值（不适用于数据类型 BOOL）对变量进行控制，也可在单

击变量后使用快捷菜单进行控制。

操作步骤   
要在监视过程中修改变量，请按以下步骤操作：

1. 打开指定的块，然后单击工具栏中的“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 开始对变量进行监
视。

2. 双击要修改的在线值（不适用于数据类型 BOOL）。
或者，单击指定变量，然后再通过快捷菜单进行修改。

3. 在随即打开的对话框中，在“修改值”(Modify value) 框中输入指定值，然后单击“确定”(OK) 
进行确认。
或者，在随即打开的对话框中，确定是否切换为布尔型在线值。
示例： 
– 如果该布尔型变量的值为“0”，则单击“是”(Yes) 确认查询结果时，该值将切换为值“1”。
– 如果该布尔型变量的值为“1”，则单击“是”(Yes) 确认查询结果时，该值将切换为值“0”。
– 如果通过单击“否”(No) 或“关闭”(Close) 退出对话框，则系统将保留当前值。
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4. 也可在快捷菜单中选择以下命令：

– “修改 > 修改为 1”(Modify > Modify to 1)
系统将数据类型为“BOOL”的变量值修改为“TRUE”。

– “修改 > 修改为 0”(Modify > Modify to 0)
系统将数据类型为“BOOL”的变量值修改为“FALSE”。

– “修改 > 修改操作数”(Modify > Modify operand)
5. 如果选择“修改操作数”(Modify operand)，则将打开“修改操作数”(Modify operand) 对话

框。 
6. 在随即打开的对话框中，在“修改值”(Modify value) 框中输入指定值，然后单击“确定”(OK) 

进行确认。

参见

启用/关闭使用程序状态进行测试 (页 10057)

24.2.8 转换程序状态的显示格式

简介

这些变量的显示格式取决于相应的变量类型。在监视古城中，可通过快捷菜单切换当前的显

示格式。并在快捷菜单中列出了变量的所有显示格式。 
用户可修改所选变量、程序段中的所有变量或块中所有变量的显示格式。 
这样便于在搜索一个十六进制的错误代码时，快速转换为十六进制的显示格式。

操作步骤

要转换显示格式，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中打开所需的块。

2. 单击工具栏中的“启用/禁用监视”(Monitoring on/off) 切换程序状态的显示格式。
如果尚未建立在线连接，则打开“转至在线”(Go online) 对话框。在此对话框中，可以建立在
线连接。

3. 选择待监视的变量，然后在快捷菜单的“显示格式”(Display format) 中，选择所需的显示格
式。 
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结果

显示格式已相应更改。

说明

在监视过程中，切换显示格式

请注意，由于未连接的输出不会输出任何监视值，因此不能切换这些输出的显示格式。

24.2.9 测试 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)

24.2.9.1 测试 GRAPH 程序的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可通过显示 GRAPH 程序的状态，检查顺控系统的逻辑、一致性和功能。

例如，在该过程中，可以检测以下错误：

• 程序错误。例如，编程步骤和条件与实际过程顺序之间的差异

• 顺序控制系统中的编程错误。例如，监控条件中定义的监视时间错误

要测试用户程序，必须与 CPU 进行在线连接。

警告

在设备运行过程中进行测试时的危险情况

在设备运行期间进行测试时，如果存在功能混乱或程序错误，则可能导致重大财产损失或

人员伤害。

在执行测试之前，请确保不会出现任何危险情况。

说明

其他用户可以通过 CPU 上并行工作的结点，在选定的 CPU 上执行加载过程。如果加载过程

导致 GRAPH 块的背景数据块更改，GRAPH 块的测试将以程序状态结束并且您将在巡视窗口

中接收到报警。
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GRAPH 的测试功能

以下测试功能可以测试在 GRAPH 中创建的顺序控制系统：

• 顺序的程序状态

• 条件和动作的程序状态

• 连锁和监控的程序状态

• 前永久指令和后永久指令的程序状态

在测试过程中，可以控制顺控程序，也可以将其与当前的过程状态进行同步。

测试 GRAPH 程序的操作模式

测试 GRAPH 程序共有以下三种操作模式：

• 自动模式

在这种操作模式中，满足转换条件时，顺控程序将立即自动转到下一步。

• 半自动模式

在这种操作模式中，如果满足了以下某个条件，顺控程序将转到下一步：

– 满足转换条件。

– 参数“T_PUSH”出现上升沿。

– 通过“忽略转换条件”(Ignore transition) 按钮，进行手动切换。

• 手动模式

在这种操作模式中，可手动从一个步转到下一步，也可以特定选择某一步。

系统同步

如果在手动模式中过程转至另一状态，则可能无法与顺控程序再进行同步。要再次对过程和

程序进行同步，则可以在程序中查找同步点后再执行同步。 
可通过以下几种方式查找同步点：

• 满足前导转换条件

选择满足前导转换条件的所有步。

• 满足连锁条件

选择满足连锁条件的所有步。

在这两种方式中，只选择不满足后续转换条件的步。之后，可启用一个或多个既定步。
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学习模式（仅 S7-1500）
通过测试程序状态，可以选择让系统确定步 长激活时间和警告时间。用户可以对监控条件

使用这些时间。

说明

对于版本低于 2.0 的 GRAPH 块，可用于确定“T_MAX”和“T_WARN”值的学习模式不可用。可在

“常规 > 块”(General > Block) 下更改 GRAPH 块属性中的版本。

参见

测试用户程序的基本知识 (页 10051)
使用程序状态进行测试简介 (页 10052)
GRAPH 测试设置的概述 (页 10067)
控制顺控程序 (页 10069)
确认监控条件错误 (页 10070)
在各种操作模式下进行测试 (页 10071)
执行系统同步 (页 10072)

24.2.9.2 指定测试设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

GRAPH 测试设置的概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)

概述

下表简要列出了测试 GRAPH 程序的设置：

设置 说明

跟踪活动步 在任何情况下，顺控程序的活动步都会显示在单步视图或顺序视图中。

忽略步 将不激活其前导或后续转换条件有效的步。可从相应块设置中获取此选项的默认

设置。

使用 GRAPH 函数块的“创建 小化 DB”(Create minimized DB) 选项时，该选项

不可用。

确认监控条件报警 指定在程序继续之前必须确认监控条件错误。该选项将覆盖 GRAPH 函数块设置

中的顺序特性“确认监控报警”，直至再一次下载 GRAPH 背景数据块。
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设置 说明

停止顺序 即使满足下一个转换条件，也将停止顺控程序。

停止定时器 如果启用该项，则将停止所有步激活定时器。如果禁用该选项，则所有定时器继

续运行。

处理所有互锁 将处理所有互锁，包括非活动步中的互锁。

可在顺序视图中可以非常便捷地识别出满足条件的互锁。

处理所有转换条件 始终处理所有转换条件。可在顺序视图中可以非常便捷地识别出满足条件的转换

条件。

激活动作 激活活动步中的动作。系统默认启用该选项。禁用该选项时，将不执行活动步中

的任何其它操作。 
激活监控条件 激活活动步中的监控。系统默认启用该选项。禁用该选项时，将忽略活动步中的

监控条件。

激活互锁条件 激活活动步中的互锁。系统默认启用该选项。禁用该选项时，将忽略活动步中的

互锁条件。

参见

测试 GRAPH 程序的基本知识 (页 10065)
更改测试设置 (页 10068)

更改测试设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

警告

更改测试设置

请注意，更改测试设置可能会对过程造成意外错误。 请确保在更改测试设置之前，不存在

任何危险状态。

要求

GRAPH 函数块已打开。
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步骤

要更改 GRAPH 的测试设置，请按以下步骤操作：

1. 开始通过 GRAPH 函数块的程序状态进行测试。
另请参见：启用/关闭使用程序状态进行测试 (页 10057)

2. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

3. 检查“测试设置”(Test settings) 面板中的设置。

参见

GRAPH 测试设置的概述 (页 10067)

24.2.9.3 在测试过程中控制顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)

控制顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可在使用程序状态进行测试过程中，可重新初始化顺控程序。 此顺控程序随后将再次从初

始步开始执行。 也可在测试时禁用所有步。

要求

将显示程序状态。

初始化顺控程序

要初始化顺控程序，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

2. 单击“顺序控制”(Sequence control) 面板中的“初始化”(Initialize)。
顺控程序将从初始步开始执行。

禁用所有步

要在测试顺控程序时禁用所有步，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

2. 单击“顺序控制”(Sequence control) 面板中的“全部禁用”(Disable all)。
将禁用顺控程序的所有步。
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参见

确认监控条件错误 (页 10070)
在各种操作模式下进行测试 (页 10071)
执行系统同步 (页 10072)
测试 GRAPH 程序的基本知识 (页 10065)
使用程序状态进行测试简介 (页 10052)
启用/关闭使用程序状态进行测试 (页 10057)

确认监控条件错误 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可在测试设置中指定，在测试中继续执行程序之前必须确认监控条件错误。

要求

将显示程序状态。

步骤

要确认监控条件错误，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

2. 单击“顺序控制”(Sequence control) 面板中的“确认 - (V) -”(Acknowledge - (V) -)。

参见

控制顺控程序 (页 10069)
在各种操作模式下进行测试 (页 10071)
执行系统同步 (页 10072)
测试 GRAPH 程序的基本知识 (页 10065)
GRAPH 测试设置的概述 (页 10067)
更改测试设置 (页 10068)
使用程序状态进行测试简介 (页 10052)
启用/关闭使用程序状态进行测试 (页 10057)
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在各种操作模式下进行测试 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

将显示程序状态。

在自动模式下测试

要在自动模式下测试顺控程序，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

2. 在“顺序控制”(Sequence control) 面板中，选择“自动”(Automatic) 作为操作模式。

在半自动模式下测试

要在半自动模式下测试顺控程序，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

2. 在“顺序控制”(Sequence control) 面板中，选择“半自动模式”(Semiautomatic mode) 作为操
作模式。

3. 当满足转换条件或使用参数“T_PUSH”时未自动跳转时，应单击按钮“忽略转换条件”(Ignore 
transition)。

在手动模式下测试

要在手动模式下测试顺控程序，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

2. 在“顺序控制”(Sequence control) 面板中，选择“手动模式”(Manual mode) 作为操作模式。

3. 转至另一步：

– 如果要启用下一步，请单击“下一步”(Next) 按钮。

– 如果要启用或禁用任何指定步，则可在“手动选择步”(Select step manually) 域中输入

步号，或在顺控程序中选择某一步，然后单击“启用”(Enable) 或“禁用”(Disable) 按
钮。

参见

控制顺控程序 (页 10069)
确认监控条件错误 (页 10070)
执行系统同步 (页 10072)
启用/关闭使用程序状态进行测试 (页 10057)
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测试 GRAPH 程序的基本知识 (页 10065)
使用程序状态进行测试简介 (页 10052)

执行系统同步 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• 将显示程序状态。

• 将在“手动模式”操作模式下执行测试。

操作步骤

进行系统同步，请按以下步骤：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

2. 在“顺序控制”(Sequence control) 面板中，选中“启用同步”(Enable synchronization) 复选框。

3. 要定位同步点，可选择以下两种方法中的一种： 
– “满足前导转换条件”

系统将标记出满足前导转换条件但不满足后续转换条件的所有步。

– “满足互锁条件”

系统将标记出满足互锁条件但不满足后续转换条件的所有步。

4. 选择开始执行系统同步的步。也可选择多个步。

5. 单击“激活”(Activate) 按钮。

结果

过程和顺控程序将进行同步。

参见

测试 GRAPH 程序的基本知识 (页 10065)
控制顺控程序 (页 10069)
确认监控条件错误 (页 10070)
在各种操作模式下进行测试 (页 10071)
使用程序状态进行测试简介 (页 10052)
启用/关闭使用程序状态进行测试 (页 10057)
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在测试时计算 T_MAX 和 T_WARN 的时间 (S7-1500)
在学习模式下，系统将确定步的整个执行时间内 长的激活时间和警告时间值。因此，必须

至少将每一步执行一次。学习模式的运行时间越长，步的执行频率越高，得到的值就越精确。

步的 长激活时间和警告时间取决于学习时间和一个附加阈值。用户可自行指定监控和警告

附加阈值。 
在学习模式结束后，这些值将存储在设备上的背景数据块中。另外也可以将这些值保存在离

线背景数据块中。这些值将用作静态参数“T_MAX”和“T_WARN”的起始值。之后，学习到的

值将用于比较指令“CMP>T_MAX”和“CMP>T_WARN”中。 
在学习模式下，可随时将确定的“T_MAX”和“T_WARN”时间复位为默认值。此操作会同时复

位在线数据块和离线数据块。

说明

对于版本低于 2.0 的 GRAPH 块，可用于确定“T_MAX”和“T_WARN”值的学习模式不可用。可在

“常规 > 块”(General > Block) 下更改 GRAPH 块属性中的版本。

要求

• 设备中有相同的 GRAPH 函数块。

• 为至少一个步进行步时间监视编程。

确定时间

要通过学习模式确定步的 长激活时间和警告时间，请按以下步骤操作：

1. 打开 GRAPH 函数块。

2. 通过 GRAPH 函数块的程序状态进行测试。
另请参见启用/关闭使用程序状态进行测试 (页 10057)

3. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

4. 以百分比形式输入监控的附加阈值。 
5. 以百分比形式输入警告的附加阈值。

6. 选择“启用学习模式”(Enable learning mode) 复选框。

7. 等待每一步至少激活一次。 
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8. 取消选择“启用学习模式”(Enable learning mode) 复选框。
“保存学习时间”(Save learned times) 对话框随即打开。

9. 如果要将学习时间保存到离线背景数据块中，可单击“确定”(OK)。 

说明

无论何种选择，学习时间都将输入到在线背景数据块中。

在学习模式中，学习时间将输入已激活步的静态参数“T_MAX”和“T_WARN”中。

复位时间

要复位时间，请按以下步骤操作：

1. 打开 GRAPH 函数块。

2. 通过 GRAPH 函数块的程序状态进行测试。
另请参见启用/关闭使用程序状态进行测试 (页 10057)

3. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

4. 单击“复位学习的时间”(Reset learned times) 按钮。
背景数据块中“T_MAX”和“T_WARN”的值将复位到默认值。

参见

使用步时间监视 (页 9758)

24.2.10 测试 CEM 程序 (S7-1200, S7-1500)

24.2.10.1 有关测试 CEM 的基本信息 (S7-1200, S7-1500)

概述

通过显示 CEM 程序的程序状态，可检查程序的逻辑性、一致性和功能。 
要测试用户程序，必须与 CPU 进行在线连接。
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危险

在设备运行期间进行测试时的危险情况

在设备运行过程中更改变量值，可能导致程序与实际过程之间数据不一致。这可能会导致

严重的财产损坏及人身伤害。 
• 在覆盖变量值之前，应确保设备处于安全状态。 
• 确保在设备处于安全状态时拍摄快照。 
• 选择单个变量作为设定值，对在线程序中这些变量的实际值进行有选择性地编辑。 
• 确保在传输过程中，程序不对受影响的数据进行读写操作。 
• 此外，也可使用监控表或 DB 编辑器中的“修改变量”(Modify tag) 功能。

CEM 的测试功能

以下测试功能可用于测试因果矩阵：   
• 原因、交叉点和结果的程序状态 

在程序状态中，可以查看激活或未激活的原因、结果和交叉点。从而能够查找和解决程

序中的逻辑错误。

另请参见： 
原因和结果的程序状态 (页 10076)
交叉点的程序状态显示 (页 10079)

• 用监控表进行测试 
通过监控表可以监视和修改用户程序或 CPU 中多个变量的当前值。可以通过为各变量赋

值来进行测试，并在各种不同的情况下运行程序。也可以在停止模式下为 CPU 的输出 I/O 
分配固定值，例如用于检查接线情况。  
另请参见“有关使用监视表测试的简介 (页 10120)”

• 使用强制表进行测试 
通过强制表可以监视和强制用户程序或 CPU 中多个变量的当前值。执行强制时，将用指

定值覆盖各变量。这样就可以测试用户程序，并在不同环境下运行该程序。 
另请参见“有关使用强制表测试的简介 (页 10153)”

有关测试用户程序的常规信息

有关测试用户程序的常规信息，请参见“测试用户程序”部分。

另请参见“使用程序状态进行测试 (页 10052)”
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24.2.10.2 原因和结果的程序状态 (S7-1200, S7-1500)

程序状态显示

可以显示原因和结果的程序状态，以监视程序时序。程序状态会周期性进行更新。 
显示内容对应于 FBD 程序的程序状态显示。 
• 绿色标记指示元素的信号状态“1”挂起。 
• 蓝色标记指示信号状态“0”。 
• 操作数的值显示在操作数上方的一个灰色框中。 
• 当前定时器值显示在原因的左上方区域。

原因的程序状态

下表列出了原因程序状态的显示：

表示法 程序状态

原因未激活。原因输出处的信号状态为“0”。

原因激活。原因输出处的信号状态为“1”。
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下表为带有设定时间延迟的原因列出了程序状态的显示方式：

表示法 程序状态

满足原因的条件。

尚未超过设定的延时时间。

原因输出处的信号状态为 0。

满足原因的条件。

已超过设定的延时时间。

原因输出处的信号状态为“1”。

下表为输出已取反的原因列出了程序状态的显示方式：

表示法 程序状态

原因输入处的信号状态为“1”。满足原因的条件。

原因输出处信号已取反，并以信号“0”的形式向交叉点传输。

交叉点未激活。

结果的程序状态
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下表列出了结果程序状态的显示：

表示法 程序状态

结果输入处的信号状态为“0”。
结果未激活。

结果输入处的信号状态为“1”。
结果激活。 

下表为输入已取反的结果列出了程序状态的显示方式：

表示法 程序状态

结果输入处的信号状态为“1”，但已取反，并以信号“0”的形式传输至结果。 
结果未激活。

参见

使用程序状态进行测试 (页 10052)
CEM 中的程序状态显示示例 (页 10081)
交叉点的程序状态显示 (页 10079)
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24.2.10.3 交叉点的程序状态显示 (S7-1200, S7-1500)

程序状态显示

可以通过交叉点的程序状态显示读出以下信息： 
• 填充颜色显示交叉点的状态。

– 激活的交叉点填充颜色为绿色。

– 未激活的交叉点填充颜色为蓝色。 
• 边框指示交叉点是否对结果有影响。 

– 绿色边框的交叉点将结果置位为“1”。
– 蓝色边框则表示结果设置为“0”。 
– 灰色边框表示交叉点对结果无影响，因为交叉点未激活或者列中包含优先级更高的激

活交叉点。

交叉点的程序状态

下表列出了 N 动作交叉点程序状态的显示：

表示法 程序状态

交叉点激活，并将结果设置为“1”。

交叉点激活，并将结果复位为“0”。

下表列出了 S 动作交叉点程序状态的显示：

表示法 程序状态

交叉点激活，并将结果设置为“1”。

交叉点未激活。

交叉点已在较早周期中激活，并将结果设置为“1”。此后结果一直未复位。
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下表列出了 R 动作交叉点程序状态的显示：

表示法 程序状态

交叉点激活，并将结果永久设置为“0”。

交叉点激活但对结果无影响，因为列中包含优先级更高的激活交叉点。

交叉点未激活。

下表列出了动作组程序状态的显示方式：

表示法 程序状态

动作组中指定数量的交叉点激活，并将结果设置为“1”。

动作组中指定数量的交叉点被复位为激活状态。

结果被设置为“0”。
实际交叉点激活。但动作组仅得到部分满足，组中所需的交叉点并未全部激活。

结果被设置为“0”。
动作组中指定数量的交叉点激活，并将结果永久设置为“1”。

实际交叉点激活。但动作组仅得到部分满足，组中所需的交叉点并未全部激活。

达到所需数量时，结果永久设置为“1”。
交叉点未激活。

动作组中指定数量的交叉点已激活。 
部分交叉点已在当前周期中被设为“1”。对于部分交叉点，信号已在较早的周期中置位。 
结果永久置位为“1”。
动作组中指定数量的交叉点激活，并将结果永久设置为 0。

实际交叉点激活。但动作组仅得到部分满足，组中所需的交叉点并未全部激活。 
当达到所需数量并且列中没有更高优先级的操作激活时，结果将永久设置为“0”。
交叉点未激活。
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参见

使用程序状态进行测试 (页 10052)
原因和结果的程序状态 (页 10076)
CEM 中的程序状态显示示例 (页 10081)

24.2.10.4 CEM 中的程序状态显示示例 (S7-1200, S7-1500)

N 动作示例：

以下示例显示了 N 动作的程序状态：

表示法 说明

"Cause1" 已生效。N 动作将结果输入处的信号状态设

置为“1”。
"Cause2" 无效。N 动作将结果输入处的信号状态设置为

“0”。
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S 和 R 动作交互示例

以下示例显示了 S 和 R 动作的程序状态：

表示法 说明

"Cause1" 已在较早周期中激活。S 已将结果输入处的信

号状态永久置位为“1”。
在当前周期中，"Cause1" 和 "Cause2" 均未激活，这表

明结果输入处的信号状态保持置位。负责设置结果的

交叉点以彩色突出显示。 
当 "Cause2" 变为激活状态时，信号状态永久设置为

“0”。 
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N、S 和 R 动作交互示例

以下示例显示了 N、S 和 R 动作如何进行交互：

表示法 说明

"Cause1" 复位为激活状态。但是，N 动作不影响结果

输入处的信号状态，因为列中优先级更高的 S 动作也

处于激活状态。

"Cause2" 已生效。S 动作将结果输入处的信号状态置位

为“1”。
"Cause3" 已生效。但是，R 动作不影响结果输入处的信

号状态，因为列中优先级更高的 S 动作也处于激活状

态。
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R 动作示例：

以下示例显示了 R 动作的程序状态：

表示法 说明

"Cause2" 已生效。R 动作将结果输入处的信号状态永久

设置为“0”。
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动作组示例

以下示例显示了动作组的程序状态：

表示法 说明

"Cause1" 和 "Cause3" 激活。仅当动作组中至少有 3 个
交叉点激活时，“3S”动作才会将结果输入处的信号状态

永久置位为“1”。 

参见

交叉点的程序状态显示 (页 10079)
原因和结果的程序状态 (页 10076)
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24.2.11 程序状态显示示例

24.2.11.1 LAD 程序的程序状态显示

显示程序状态   
将周期性更新程序状态的显示。 
下图举例说明了 LAD 的程序状态显示：

程序状态的表示

根据线条和符号的颜色及类型，可以快速识别程序段中各指令和线的状态。下表列出了表示

法和状态间的关系：

表示法 状态

绿色实线 已满足

蓝色虚线 未满足

灰色实线 未知或未执行

黑色 未互连

框中饱和度为 100% 的线条或参数 当前值

框中饱和度为 50% 的线条或参数 以前的周期中的值。在当前周期中程序未执

行到该点

24.2.11.2 FBD 程序的程序状态显示

显示程序状态     
将周期性更新程序状态的显示。 
下图举例说明了 FBD 的程序状态显示：
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程序状态的表示

根据线条和符号的颜色及类型，可以快速识别程序段中各指令和线的状态。下表列出了表示

法和状态间的关系：

表示法 状态

绿色实线 已满足

蓝色虚线 未满足

灰色实线 未知或未执行

黑色 未互连

框中饱和度为 100% 的线条或参数 当前值

框中饱和度为 50% 的线条或参数 以前的周期中的值。在当前周期中程序未执

行到该点

在相关操作数名称上方的一个灰色框中，将显示各个操作数的值。 

说明

输出未互连时的程序状态显示

请注意，无法显示未互连的输出的监视值。

24.2.11.3 显示 STL 程序的程序状态 (S7-300, S7-400, S7-1500)

显示程序状态     
在表中循环更新并显示程序的状态。执行 STL 程序后立即显示这些表格。并读取程序每一行

的执行状态。显示内容取决于所用的 CPU（S7-300、S7-400 或 S7-1500）。 
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显示程序状态的表格中始终包含以下信息：

• RLO
“RLO”列将显示程序中每一行的逻辑运算结果。可以根据表格单元的背景颜色识别 RLO 的
值。这里，绿色表示 RLO 为 1，淡紫色表示 RLO 为 0。

• 值

在“值”(Value) 列中为操作数的当前值。

• 其它

“其它”(Extra) 列将显示特定操作的其它信息，例如，数学指令的相关状态位、定时器和

计数器的时间或计数值，或者用于间接寻址的存储器地址。

下图举例说明了 CPU S7-300 中的 STL 程序状态显示：
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24.2.11.4 显示 SCL 程序的程序状态

显示程序状态

在表中循环更新并显示程序的状态。该表格在 SCL 程序旁即时显示，可以看到每一行程序的

程序状态。该表格包含以下信息：

• 变量名称

• 值
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在任何时候，都可以向左或向右移动表格。

下图显示了两个 SCL 的程序状态显示示例： 

监控相关信息

在程序编辑器中进行监视时，可能的结果将显示在画面的上半部分。

• 如果行中的代码未执行，则监视值表格中显示的变量名称将为灰色。 
• 变量的当前值将显示在 后一列。如果变量没有可以显示的值，则相应的单元将以黄色

作为背景色并显示三个问号符号。此时，可在块属性中选择“创建扩展状态信息”(Create 
extended status information) 复选框，并再次将该块下载到设备中。之后，即可显示所

有值。 
• 第一列为待显示其当前值的变量的名称。 
• 如果该行包含“IF”、“WHILE”或“REPEAT”指令，则在该行显示的指令结果为“True”或

“False”。 
• 如果该行包含多个变量，则只显示第一个变量的值。在这两种情况下，只要选择了某一

行，则这些行中的所有变量及其值都会显示在单独的列表中。 
• 如果将光标放在程序代码中的一个变量上，则该变量将以粗体形式显示在列表中。也可

以通过单击包含多个变量的行前面的右箭头，显示这一行的其它变量。
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画面的下半部分，将显示 FB 和 FC in/out 参数的可能结果。“In”时间处的值显示在箭头前，

“Out”时间的值显示在箭头后。

24.2.11.5 GRAPH 程序的程序状态显示 (S7-300, S7-400, S7-1500)

显示程序状态

对于 GRAPH 程序，可以在顺序视图和单步视图中显示程序状态并使用永久指令显示程序状

态。永久指令的程序状态显示与 LAB/FBD 程序的程序状态显示相对应。将周期性更新程序

状态的显示。 
下表列出了表示法和状态间的关系：

表示法 区域 状态

绿色 步、顺控器 无故障。

浅绿色 步、顺控器 无故障。 
这些值来自之前的循环过程。

  条件 满足转换条件。

红色 步、顺控器 发生监控条件错误。

黄色 步、顺控器 发生联锁条件错误。

黑色 条件 不满足转换条件。

下图显示了在顺序视图中程序状态显示的示例：
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步 2 中包含有监控条件错误。满足从步 2 切换为步 3 的转换条件。 

步 2 中包含联锁条件错误。满足切换为步 3 的转换条件。 
下图显示了在 S7-300 的单步视图中程序状态显示的示例：
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该步不包含联锁条件错误。不满足后续的转换条件。

24.2.11.6 CEM 程序的程序状态显示 (S7-1200, S7-1500)
在 CEM 程序中，可以显示原因、结果和交叉点的程序状态。 

测试用户程序

24.2 使用程序状态进行测试

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 10093



原因和结果的程序状态

可以显示原因和结果的程序状态，以监视程序时序。程序状态会周期性进行更新。 
显示内容对应于 FBD 程序的程序状态显示。 
• 绿色标记指示元素的信号状态“1”挂起。 
• 蓝色标记指示信号状态“0”。 
• 操作数的值显示在操作数上方的一个灰色框中。 
• 当前定时器值显示在原因的左上方区域。

交叉点的程序状态

可以通过交叉点的程序状态显示读出以下信息： 
• 填充颜色显示交叉点的状态。

– 激活的交叉点填充颜色为绿色。

– 未激活的交叉点填充颜色为蓝色。 
• 边框指示交叉点是否对结果有影响。 

– 绿色边框的交叉点将结果置位为“1”。
– 蓝色边框则表示结果设置为“0”。 
– 灰色边框表示交叉点对结果无影响，因为该列中包含有优先级更高的活动交叉点。

CEM 中程序状态的表示

下图所示为 CEM 中程序状态显示的示例：
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原因 "SecurityGate1" 未激活。N 动作将结果 "Belt1" 输入处的信号状态设置为“0”。
原因 "SecurityGate2" 激活。N 动作将结果 "Belt2" 输入处的信号状态设置为“1”。 

24.3 使用断点进行测试 (S7-300, S7-400, S7-1500)

24.3.1 使用断点测试简介 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介     
通过逐步执行各条指令，可对以文本型编程语言 STL 和 SCL 创建的块进行测试。为此，需要

在程序代码中设置断点、建立在线连接并在 CPU 中启用这些断点。

如果将 STL 和 SCL 语言的程序代码插入 LAD/FBD 块中，则也可使用断点对这些程序代码进

行测试。
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在 TIA Portal V15 及以上版本中，以下 CPU 系列支持断点设置：

• S7-300 和 S7-400
• S7-1500 固件版本 V2.5 及以上版本 

说明

使用断点进行测试的安全信息

由于使用断点进行测试会干扰程序的运行过程，因此首先需了解并遵循使用断点进行测试时

的安全指南。

更多详细信息，请参见

“使用断点进行测试的安全信息 (页 10098)”
“使用断点进行测试的安全信息 (页 10097)”

说明

断点的兼容性规则

• S7-1500 CPU 固件版本低于 V2.5 不支持断点。

• 升级为 TIA Portal V15 但固件版本尚未升级的项目，不能使用断点。

• 如果将 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 恢复为旧的固件版本，则不支持断点。此时，编码中的
断点将不再显示。

• 要使用断点，使用 TIA Portal 旧版本中创建的块必须在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版
本中进行重新编译。

使用断点进行测试

如果已设置并启用了有效断点，则可在单步测试时运行程序，直至到达第一个断点。之后，

再使用以下功能继续逐步运行：

• 运行

继续执行，直到下一个启用的断点。 
• 运行到光标处

继续执行，直到光标位置。 
• 跳过（仅 S7-300/400）

执行当前所选指令。 
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• 跳入（仅 S7-300/400）
跳转到低级块或调用低级块。

• 跳出（仅 S7-300/400）
如果正在进行块调用，而且所调用块中的程序执行在断点处中断运行，则可使用“跳

出”(Step out) 命令跳回到被调用块。

在程序代码中，可以设置任意数量的断点。CPU 中可启用的断点数目取决于所用的 CPU。通

过调用环境，可为 S7-400 CPU 指定中断程序各断点执行的时间。 

说明

• 如果终止与 CPU 的在线连接，则断点将禁用。

• 断点不会随项目一同保存。 
• 关闭项目时，断点将丢失。 

参见

使用断点进行测试的安全信息 (页 10098)
使用断点进行测试的规则 (页 10100)

24.3.2 使用断点进行测试的安全信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

SIMATIC S7-1500 使用断点的免责声明

SIMATIC S7-1500 支持使用断点，特定停止程序序列的运行，用于确定用户程序中的错误。

用户程序到达所组态的断点时，SIMATIC S7-1500 的执行循环将在该处停止。所连接输出模

块的输出值将停止在相应状态下，（与 SIMATIC S7-300/S7-400 不同），不会复位或置位为

所组态的替换值。而且在此状态下，SIMATIC S7-1500 无法对输入组的输入值进行响应。

请注意，仅当上述特性在具体应用中不会导致环境、物体损坏或人员损伤时，才能操作系统

和使用断点。

所有客户均有责任遵循相应法规正确、安全地操作产品和安装。

除非法律明确规定，如按照产品责任法案规定，在出现故意的不当行为、重大过失、人身伤

害或死亡，未能达到保证的特性，欺诈隐瞒缺陷或违反基本的合同义务的情况下，否则无论

法律背景如何，对于因使用断点造成的伤害，西门子不承担任何责任。除非西门子明确批准，

否则禁止分发或复制 TIA Selection Tool 或其中的任何部分。
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然而，违反实质性合同义务的责任仅限于此类型合同常见的可预见性损害，除非发生故意损

坏、重大过失或因危及生命、人身或健康造成的法律责任。

对用户不利的举证责任变更与本条款无关。

24.3.3 使用断点进行测试的安全信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

使用断点进行测试的安全信息

在 TIA Portal V15 及以上版本的所有 CPU 系列中，可使用断点进行测试。但各 CPU 系列中

使用断点进行测试时具体特性不同。

由于使用断点进行测试时会中断程序的运行过程，因此应注意以下安全说明。

在 S7-300、S7-400 和 S7-1500 CPU 上使用断点进行测试

以下信息适用于在 S7-300、S7-400 和 S7-1500 CPU 上使用断点进行测试！

危险

防止人身伤害和物资损失！

请注意，执行“使用断点进行测试”功能时，如果操作不当可能会导致：

• 人员伤害或危及健康。

• 机器或整个工厂损坏。

在工厂操作过程中，不应使用断点进行测试功能！

在标准用户程序中设置断点，将导致安全程序错误。 
如果继续使用断点进行测试，则需禁用安全模式。 
即使禁用了安全模式，使用断点仍将导致以下错误的发生：

• 与故障安全 I/O 通信错误

• 进行安全相关的 CPU 间通信错误
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在 S7-1500 CPU 上使用断点进行测试

以下信息仅适用于在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本中使用断点进行测试！

危险

防止人身伤害和物资损失！

• 如果启用“使用断点进行测试”功能，则输出将保持为已启用状态。CPU 转入“HOLD”模式
时，输出将保留上一个状态且不再更新！

• 使用断点进行测试时，已启用的输出不会禁用，也不会复位为安全替换值。 
这样可能会导致电机继续运行且阀保持打开状态。

• 在工厂操作过程中，不应使用断点进行测试功能！

• 尤其在 CPU 中使用运动控制 TO 对象时，不得使用断点进行测试。此时，如果断点已启用且
到达断点，则 CPU 将在转入“HOLD”模式后立即转入“STOP”模式。 
例如，这将导致所连接的电机和驱动装置停止运行、轴归位丢失、同步操作取消等各种失控
影响。

• 使用断点进行测试可能会增加 CPU 的循环时间。

• 在开始“使用断点进行测试”功能之前，应确保该 CPU 上无人执行此功能。

• 在标准用户程序中设置断点，将导致安全程序错误。使用断点进行测试时，不会禁用 
S7-1500 中已启用的输出。即，所组态的监控时间后，F 模块将自动切换到安全状态。

在 S7-1500 CPU 上使用断点进行测试

以下信息仅适用于在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本中使用断点进行测试！

注意

监视过程变量值显示错误

• 由于代码优化，尚未到达的值也将显示为已分配。由于这些值已经过计算，因此也将显示为
黑色。

• 监视循环中的数组时，可能会显示错误的值。此时，仅循环中位于断点前的值才能正确显示。
循环中位于断点后的值以及断点处的值可能显示错误。即使显示错误，代码也能正确执行。

• 通过某些特定指令，也可生成循环（如，SCL 在的“Label”和“GOTO”和 STL 中的“LOOP”）。此
时，也只有循环中位于断点前的值才能正确显示。循环中位于断点后的值以及断点处的值可
能显示错误。即使显示错误，代码也能正确执行。

参见

使用断点测试简介 (页 10095)
使用断点进行测试的规则 (页 10100)
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24.3.4 使用断点进行测试的规则 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

根据所用的 CPU 和编程语言，将应用下列断点设置规则。

说明

断点设置后，在执行之前必须启用。

断点并不保存在项目中。关闭项目时，断点将丢失。 

在 STL 和 SCL 中设置 S7-1500 CPU 断点的规则

断点可在代码的每行开始处设置，但如果该代码在编译过程中进行了优化，则断点可能无

效。 
如果断点设置在编译过程中进行优化的代码行上，则该代码将标记为“无效”，且无法启

用。 
因此，建议将断点设置在代码逻辑相关部分的开始处。 

STL 中的有效断点

例如，在 STL 中，可在以下位置设置有效断点：

• STL 程序段开始处的第一条指令上。

• 在带有读访问操作数的指令之前，在带有写访问操作数的指令之后。

• 在条件跳转后的第一条指令上。

• 在块调用前后。

SCL 中的有效断点

在 SCL 中，通常可在所有指令中设置有效断点。

例外：

• 如果编译程序编译多条指令，则仅第一条指令开始前的第一个断点有效。

• 控制结构的开始或结束处，不能设置断点（REPEAT、END_IF、END_FOR、END_WHILE、
END_CASE）。
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24.3.5 断点的状态显示 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

在已打开程序编辑器的左列以及“测试”(Testing) 任务卡中的“断点”中，各断点的显示相同。

所做的更改将立即更新到程序编辑器和“测试”(Testing) 任务卡中。

根据不同的状态，断点显示的符号不同。

显示断点的状态

下表列出了程序编辑器中断点的显示方式，具体取决于程序代码中各断点的状态：

S7-300/400 和 S7-1500 CPU 中断点的状态显示：

图标 含义

断点未激活

断点未激活但带有条件（如，定义了断点的调用环境）

断点未激活，程序在该断点处执行。

断点未激活但带有条件（如，定义了断点的调用环境），且程序在该断点处

执行。

断点激活

断点激活且带有条件（如，定义了断点的调用环境）

断点激活且程序在该断点处执行。

断点激活且带有条件（如，定义了断点的调用环境），同时程序在该断点处

执行。

程序在该断点处执行
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在 S7-1500 CPU 系列，固件版本 V2.5 及以上版本中，还包含有以下符号：

图标 含义

断点被禁用，无法启用。 
可能的原因：

• 由于代码优化，编译后无法再到达该断点。 
• 由于定义了监控块的调用环境，因此无法启用该断点。

更多信息，请参见“使用断点进行测试的规则 (页 10100)”。
断点被禁用，无法启用，但程序在该断点处执行。

可能的原因：

• 由于定义了监控块的调用环境，因此无法启用该断点。

更多信息，请参见“使用断点进行测试的规则 (页 10100)”。

参见

使用断点进行测试的规则 (页 10100)

24.3.6 设置断点的调用环境 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

通过设置调用环境，可以指定何时在断点处中断程序。

然而，仅 S7-400 CPU 可设置调用环境。如果使用其它 CPU，则不能设置断点的调用环境。

以下规则适用于为监视块设置调用环境：

适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本：

• 在块中启用断点后，将无法组态监视的调用环境。

• 反之亦然，如果已组态调用环境，则无法在块中启用断点。

• 如果尝试同时使用两种功能，则系统将显示一条错误消息，并提示如何继续操作。

要求       
• 程序中存在有效断点。

• CPU 支持断点和组态调用环境。

测试用户程序

24.3 使用断点进行测试 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程

10102 编程和操作手册, 11/2022



操作步骤

要为断点设置调用环境，请遵循下列步骤：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。

2. 在“断点”(Breakpoints) 窗格中，单击待设置调用环境的断点后的“...”按钮。
“块的调用环境”(Call environment of a block) 对话框打开。

3. 选择要应用的条件。
另请参见调用环境的简介 (页 10054) 

4. 单击“确定”(OK)，确认选择。

结果

为断点指定调用环境，此时断点的符号会从一个单独的灰色圆圈变更为前后带垂直线的灰色

圆圈。

参见

使用断点测试简介 (页 10095)
设置断点 (页 10103)
启用断点 (页 10105)
在单步模式下使用断点进行测试 (页 10112)
删除断点 (页 10110)

24.3.7 设置断点 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

在 TIA Portal V15 及以上版本中的 STL 和 SCL 程序代码中，可为 S7-300、S7-400 和 S7-1500 
CPU 固件版本 V2.5 及以上版本设置断点。

要使用断点功能，必须使用新版本的 TIA Portal 对旧项目进行重新编译。

可通过以下几种方式设置断点：

• 菜单“在线 > 断点 > 设置断点”(Online > Breakpoints > Set breakpoint)。
仅当光标未放置在打开块的块接口上，才显示该菜单命令。 

• 快捷菜单“设置断点”(Set breakpoint)。
• “测试”(Testing) 任务卡中“断点”(Breakpoints) 按钮下方的图标。
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• 键盘命令“CTRL+Shift+F9”
• 单击已打开块中行号前面的灰色列。

系统默认，新设置的断点 初为禁用状态，执行前需启用。

另请参见

“使用断点进行测试的安全信息 (页 10097)”
“使用断点进行测试的安全信息 (页 10098)”
“使用断点进行测试的规则 (页 10100)”

要求

使用 STL 或 SCL 创建块。

使用 S7-300、S7-400 或 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本，支持断点。

操作步骤     
要在程序代码中设置断点，请按以下步骤操作：

1. 打开要设置断点的块。

2. 右键单击要在其中设置断点的行，然后双击行号前面的灰色列。

3. 在快捷菜单中，选择“设置断点”(Set breakpoint) 命令。

或者：

1. 打开要设置断点的块。

2. 在待设置断点的行上，单击行号前面的灰色列。

结果

在程序代码中设置了一个断点。将在“测试”(Test) 任务卡的“断点”(Breakpoints) 窗格中显

示断点，并在程序代码中对应的行前面以灰色圆圈显示断点。在新设置的断点处中断程序之

前，必须先启用该断点。 
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说明

在监视过程中设置并启用断点

在 TIA Portal V15 及以上版本中，还可在激活块监视时设置断点。

激活块监视时，还使用 S7-1500 固件版本 V2.5 及以上版本启用断点。

参见

使用断点测试简介 (页 10095)
设置断点的调用环境 (页 10102)
启用断点 (页 10105)
在单步模式下使用断点进行测试 (页 10112)
删除断点 (页 10110)
使用断点进行测试的安全信息 (页 10097)
使用断点进行测试的安全信息 (页 10098)
使用断点进行测试的规则 (页 10100)

24.3.8 启用断点 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

要在测试中使用断点，必须先启用断点。 
在 CPU 中设置断点并激活。 
可单独启用各个断点，也可统一启用。 
编辑断点时，可使用“测试”(Testing) 任务卡，也可使用“在线”(Online) 菜单和快捷菜单。

适用于 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本：

• 在块中启用断点后，将无法组态监视的调用环境。

• 反之亦然，如果已组态调用环境，则无法在块中启用断点。

• 如果尝试同时使用两种功能，则系统将显示一条错误消息，并提示如何继续操作。
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说明

不同的 CPU，在其中可以启用的断点数目也不同。

达到所允许的 大数量之后，无法再继续启用更多的断点。 
由于单步函数“跳过”、“跳入”和“运行到光标处”也可用作断点，因此在达到断点 大

数目后，这些函数将不能执行。在启用更多断点或使用这些单步功能之前，需要先禁用已启

用的断点。 

说明

在监视过程中启用断点

在 TIA Portal V15 及以上版本中，即使激活块监视功能时，也可使用 S7-1500 CPU 固件版本 
V2.5 及以上版本启用断点。

要求     
• 已设置有效断点。

• 在线连接到 CPU，且该 CPU 支持使用断点。

• 未达到 CPU 可以启用的断点的 大数量。

• CPU 上的离线块和在线块相同。

启用单个断点

要启用单个断点，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。
在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所有断点的列表。

2. 右键单击要启用的断点。

3. 在快捷菜单中，选择命令“启用断点”(Enable breakpoint)。

注意

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本中启用断点

在 S7-1500 CPU V2.5 及以上版本中启用断点后，系统将提示所连接输出模块的输出值将停

止在相应的状态下，（与 SIMATIC S7-300/S7-400 不同），不会复位或置位为所组态的替

换值。而且在此状态下，SIMATIC S7-1500 无法对输入组的输入值进行响应。

在每个在线会话中，该信息仅显示一次。
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结果

将在 CPU 上设置并启用所选断点，当到达该断点时，将中断程序。断点的显示将从灰色圆

圈变为红色圆圈。

启用所有断点

要启用所有断点，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。
在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所有断点的列表。

2. 请确保未选择任何断点。

3. 单击“断点”(Breakpoints) 窗格工具栏中的“启用所有断点”(Enable all breakpoints)。

注意

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本中启用断点

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本中启用断点后，系统将提示所连接输出模块的

输出值将停止在相应的状态下，（与 SIMATIC S7-300/S7-400 不同），不会复位或置位为

所组态的替换值。而且在此状态下，SIMATIC S7-1500 无法对输入组的输入值进行响应。

在每个在线会话中，该信息仅显示一次。

结果

根据 CPU 的容量，将在 CPU 上设置并启用所有的断点，程序执行时将在所有断点处，发生

中断。 
• 如果设置的断点数量超过了 CPU 所允许的范围，则只启用所允许数量的断点。 
• 在运行过程中，可更改待启用的断点选择。

• 重复执行函数可能会产生不同的结果。

已启用断点的显示将从灰色圆圈变为红色圆圈。

参见

使用断点测试简介 (页 10095)
设置断点 (页 10103)
设置断点的调用环境 (页 10102)
在单步模式下使用断点进行测试 (页 10112)
删除断点 (页 10110)
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24.3.9 禁用断点 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可单独禁用已启用的各个断点，也可统一禁用。禁用断点之后，在执行程序时将忽略这些断

点。

编辑断点时，可使用“测试”(Testing) 任务卡，也可使用“在线”(Online) 菜单和快捷菜单。

说明

有关断点的重要事项

• 如果终止与 CPU 的在线连接，则断点将禁用。

• 断点不会随项目一同保存。 
• 关闭项目时，断点将丢失。 

说明

在监视过程中禁用断点

在 TIA Portal V15 及以上版本中，还可在激活块监视时禁用断点。

要求     
• 有效断点已设置并且启用。

• 在线连接到 CPU，且该 CPU 支持使用断点。

禁用单个断点

要禁用单个断点，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。
在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所有断点的列表。

2. 右键单击待禁用的端点。

3. 在快捷菜单中，选择命令“禁用断点”(Disable breakpoint)。
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结果

所选择的断点将在 CPU 上取消设置并禁用，且程序不会在该断点处中断。该断点的显示将

从红色圆圈变为灰色圆圈。

禁用所有断点

要禁用所有断点，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。
在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所有断点的列表。

2. 请确保未选择任何断点。

3. 单击“断点”(Breakpoints) 窗格工具栏中的“禁用所有断点”(Disable all breakpoints)。

结果

CPU 中的所有断点将取消设置并禁用，且程序不会在任何断点处中断。断点的显示将从红色

圆圈变为灰色圆圈。 

24.3.10 导航至断点 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

要导航至程序中的各个断点，既可以选择在断点之间跳转，也可以从断点跳转至程序中指定

的断点。

在断点间导航  
要在程序中的各断点之间进行导航，请遵循下列步骤：

1. 打开块并选择程序编辑器。

2. 在“在线 > 断点”(Online > Breakpoints) 菜单中，选择“跳转到下一个断点”(Go to next 
breakpoint)，跳转到当前光标位置之后的下一个断点处。到达 后一个断点之后，将跳转到
第一个断点。

3. 在“在线 > 断点”(Online > Breakpoints) 菜单中，选择“跳转到上一个断点”(Go to previous 
breakpoint)，跳转到当前光标位置之前的上一个断点处。到达第一个断点之后，将跳转到
后一个断点。
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导航至指定断点

要在程序中导航至指定断点，请遵循下列步骤：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。
在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所有断点的列表。

2. 双击要导航的目标断点。
在程序编辑器中，将显示带有断点的块，并突出显示带有断点的行。

或者：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。
在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所有断点的列表。

2. 右键单击要导航的目标断点。

3. 在快捷菜单中，选择命令“转到断点”(Go to breakpoint)。
在程序编辑器中，将显示带有断点的块，并突出显示带有断点的行。

24.3.11 删除断点 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

可以选择单独删除断点，也可以选择批量删除。

此外，也可通过以下方式删除断点：

• 通过菜单“在线 > 断点 > 设置/删除断点”(Online > Breakpoints > Set/delete breakpoints)，
或“在线 > 断点 > 全部删除”(Online > Breakpoints > Delete all)。

• 通过相应的快捷菜单命令。

• 使用相应的键盘命令 (CTRL+Shift+F9)。
• 使用“测试”(Testing) 任务卡中的命令。

说明

• 如果终止与 CPU 的在线连接，则断点将禁用。

• 断点不会随项目一同保存。 
• 关闭项目时，断点将丢失。 
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说明

在监视过程中删除断点

在 TIA Portal V15 及以上版本中，即使激活块监视功能时，也可使用 S7-1500 CPU 固件版本 
V2.5 及以上版本删除断点。

删除单个断点     
要从程序中删除单个断点，请按以下步骤执行：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。
在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所有断点的列表。

2. 选择要删除的断点。

3. 右键单击所选断点。

4. 在快捷菜单中，选择命令“删除断点”(Delete breakpoint)。
或者：

1. 打开要删除其断点的块。

2. 单击待删除断点的行，然后单击该行号前面的灰色列。

结果

所选择的断点已删除。

删除所有断点

要删除所有断点，请遵循下列步骤：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。
在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所有断点的列表。

2. 在“断点”(Breakpoints) 窗格工具栏中，单击“删除断点”(Delete Breakpoints)。

结果

所有现有断点均已删除。

参见

使用断点测试简介 (页 10095)
设置断点 (页 10103)
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设置断点的调用环境 (页 10102)
启用断点 (页 10105)
在单步模式下使用断点进行测试 (页 10112)

24.3.12 在单步模式下使用断点进行测试 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

如果程序在断点处发生中断，则可以继续逐步运行程序。 

要求

• 在程序代码中设置和启用断点。

• 未达到 CPU 可以启用的断点的 大数量。

• 块已经打开。
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操作步骤                 
要在单步模式下运行程序，请按以下步骤操作：

1. 建立与 CPU 的在线连接。

2. 启用断点
程序代码执行到已启用的断点处发生中断。即，CPU 更改为“保持”模式。断点的红色圆圈
上将添加一个黄色箭头。

3. 要继续逐步运行程序，请从工具栏中选择下列命令之一：

– 运行

继续执行程序。如果还有其它断点，则程序会在下一个断点处中断。

– 运行到光标处

程序继续执行，直到设置了插入点的点。如果在插入点之前有其它断点，则程序将会

先在该断点处发生中断。

– 跳过（仅 S7-300/400）
执行断点之后的下一条指令。如果指令为块调用，则执行调用并执行块调用之后的下

一条指令。 
– 跳入（仅 S7-300/400）

执行断点之后的下一条指令。如果指令为块调用，则执行已调用块。在此，可以继续

在单步模式下进行测试或设置其它断点。在块末尾处，将执行块调用之后的下一条指

令。 
– 跳出（仅 S7-300/400）

如果正在进行块调用，而且所调用块中的程序执行在断点处中断运行，则可使用“跳

出”(Step out) 命令跳回到被调用块。在此过程中，将执行被调用块的其它指令，并且

在块调用后程序执行会在调用块中再次停止。

参见

使用断点测试简介 (页 10095)
设置断点 (页 10103)
设置断点的调用环境 (页 10102)
启用断点 (页 10105)
删除断点 (页 10110)
使用程序状态进行测试简介 (页 10052)
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24.3.13 “运行到光标处”功能 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介

使用“运行到光标处”功能，将在插入点设置一个临时断点，并在到达该断点后删除该断点。

要执行此功能，可使用“测试”(Testing) 任务卡中的相应图标、快捷菜单以及键盘组合键“CTL 
+ Shift + 8”。

说明

不同的 CPU，在其中可以启用的断点数目也不同。

达到所允许的 大数量之后，无法再继续启用更多的断点。 
由于单步函数“跳过”、“跳入”和“运行到光标处”也可用作断点，因此在达到断点 大

数目后，这些函数将不能执行。在启用更多断点或使用这些单步功能之前，需要先禁用已启

用的断点。 

要求     
• 在线连接到 CPU，且该 CPU 支持使用断点。

• 有效断点已设置并且启用。 
• 未达到 CPU 可以启用的断点的 大数量。

• CPU 上的离线块和在线块相同。

运行到光标处

要启用“运行到光标处”功能，请按以下步骤操作：

1. 打开“测试”(Testing) 任务卡。
在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所有断点的列表。

2. 右键单击要启用的断点。

3. 在快捷菜单中，选择命令“启用断点”(Enable breakpoint)。
4. 到达该断点处之后，CPU 将在既定的断点处转入“HOLD”状态。

5. 将程序代码中的插入点移动到另一个可插入断点的有效位置。 
6. 通过“测试”(Testing) 任务卡中的图标或快捷菜单，启动“运行到光标处”功能。

测试用户程序

24.3 使用断点进行测试 (S7-300, S7-400, S7-1500)

对 PLC 进行编程

10114 编程和操作手册, 11/2022



注意

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本中启用断点

在 S7-1500 CPU V2.5 及以上版本中启用断点后，系统将提示所连接输出模块的输出值将停

止在相应的状态下，（与 SIMATIC S7-300/S7-400 不同），不会复位或置位为所组态的替

换值。而且在此状态下，SIMATIC S7-1500 无法对输入组的输入值进行响应。

在每个在线会话中，该信息仅显示一次。

结果

执行该功能，并在光标处设置一个临时断点。CPU 将插入点指定的位置处转入“HOLD”状态。 
在断点的设置位置将使用一个黄色小三角形指示“已到达”，同时删除临时断点。

24.3.14 到达断点时监视变量 (S7-1500)

简介     
在 CPU S7-1500 固件 V2.5 及以上版本中，变量可与断点一同监视。例如，CPU 的操作模式为

“HOLD”时，某断点在该操作模式下的到达时间。

该功能仅适用于基本数据类型的全局操作数（输入、输出、位存储器、SIMATIC 定时器、

SIMATIC 计数器和 DB）。

将鼠标指针放置在变量上时，该操作数的值将显示在工具提示中。

要求

• 已在线连接 CPU。
• 已设置并启用有效的断点。 
• 在“测试”(Testing) 任务卡和程序编辑器中，断点均显示为“已到达”。

• CPU 转入“HOLD”模式，并显示在操作面板和各断点的“测试”(Testing) 任务卡中。
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到达断点时监控变量 (S7-1500)
要在“HOLD”状态下监控变量，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中，打开包含有效断点的 STL 或 SCL 块。

2. 打开“测试”(Testing) 任务卡。在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所
有断点的列表。

3. 右键单击待启用的断点。

4. 在快捷菜单中，选择命令“启用断点”(Enable breakpoint)。
5. 等待程序执行，直至到达达断点，之后 CPU 转入“HOLD”状态。

6. 将鼠标指针放置在某个全局变量的程序代码中。

结果

该全局变量的监控值将显示在黄色提示信息中。

使用活动断点监视变量的规则

要能够监控变量，必须通过编程编辑器工具栏中的“启用/禁用监控”(Monitoring on/off) 按
钮启用该功能。 
根据在程序执行过程中变量监视的启用时间，程序状态中显示的结果有所不同：

• 如果在启用监控前达到断点，则在程序状态中不会显示任何值。

• 如果在启用监视后首次运行过程中到达断点，则在程序状态中仅显示已到达断点的值。

• 如果在多次调用该块后到达断点，则监控值将与程序状态一同显示，如下所示：

– 上一个循环的值将显示为灰色。 
– CPU 到达断点时当前循环的值将显示为黑色。

说明

• 断点不随项目一同保存。关闭项目时，断点将丢失。 
• 如果终止了与 CPU 的在线连接，则会禁用这些断点。

参见

在监视过程中修改变量 (页 10063)
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24.3.15 到达断点时修改变量 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介     
在 CPU S7-1500 固件 V2.5 及以上版本中，变量可与断点一同控制。例如，CPU 的操作模式为

“HOLD”时，某断点在该操作模式下的到达时间。

该功能仅适用于基本数据类型的全局操作数（输入、输出、位存储器、SIMATIC 定时器、

SIMATIC 计数器和 DB）。

可通过快捷菜单中的以下选项进行控制：

• 修改为 0
• 修改为 1
• 修改操作数：在以下对话框中输入所需的修改值。

所选择的操作数将立即修改且仅修改一次。 
在 CPU S7-1500 固件 V2.5 及以上版本中，还可在监视过程中直接在代码中控制全局操作数。

在 CPU S7-300/400 中，还可在监视过程中直接在代码中控制 SCL 块中的全局操作数。

如果 CPU 已经到达断点并处于“HOLD”状态，则可通过监控表对全局操作数进行控制。

要求

• 已在线连接 CPU。
• 已设置并启用有效的断点。 
• 在“测试”(Testing) 任务卡和程序编辑器中，断点均显示为“已到达”。

• CPU 转入“HOLD”模式，并显示在操作面板和各断点的“测试”(Testing) 任务卡中。

到达断点时修改变量 (S7-1500)
要在“HOLD”状态下修改变量，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中，打开包含有效断点的 STL 或 SCL 块。

2. 通过“监控启用/禁用”(Monitoring on/off) 工具栏中的按钮，启动监控。

3. 打开“测试”(Testing) 任务卡。在“断点”(Breakpoints) 窗格中，将显示为当前 CPU 设置的所
有断点的列表。

4. 右键单击待启用的断点。

5. 在快捷菜单中，选择命令“启用断点”(Enable breakpoint)。
6. 等待程序执行，直至到达达断点，之后 CPU 转入“HOLD”状态。
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7. 单击快捷菜单中的相应命令，将该操作数修改为指定值。

– “修改 > 修改为 1”(Modify > Modify to 1)
系统将数据类型为“BOOL”的变量值修改为“TRUE”。

– “修改 > 修改为 0”(Modify > Modify to 0)
系统将数据类型为“BOOL”的变量值修改为“FALSE”。

– “修改 > 修改操作数”(Modify > Modify operand)
如果选择“修改操作数”(Modify operand)，则将打开“修改操作数”(Modify operand) 
对话框。 
在随即打开的对话框中，在“修改值”(Modify value) 框中输入指定值，然后单击“确

定”(OK) 进行确认。

8. 也可双击待修改的在线值（不适用于数据类型 BOOL）。

9. 在随即打开的对话框中，在“修改值”(Modify value) 框中输入指定值，然后单击“确定”(OK) 
进行确认。
或者，在随即打开的对话框中，确定是否切换为布尔型在线值。

• 示例：

– 如果该布尔型变量的值为“0”，则单击“是”(Yes) 确认查询结果时，该值将切换为值“1”。
– 如果该布尔型变量的值为“1”，则单击“是”(Yes) 确认查询结果时，该值将切换为值“0”。
– 如果通过单击“否”(No) 或“关闭”(Close) 退出对话框，则系统将保留当前值。

说明

在操作模式“HOLD”下修改变量

请注意，如果 CPU 处于操作模式“HOLD”，则所显示的变量不再更新。 
系统通常会修改“HOLD”模式下显示的变量。

结果

所选择的操作数修改为指定值。 

参见

在监视过程中修改变量 (页 10063)

24.3.16 继续程序执行 (S7-300, S7-400, S7-1500)

简介     
设置并启用有效断点后，可运行程序至各断点处进行测试。到达一个有效断点后，CPU 将转入

“HOLD”状态。
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将 CPU 复位为“RUN”模式之前，S7-1500 CPU 上的程序不会继续执行。

继续程序执行时，可包含断点，也可不含断点。

要求

• 已在线连接到 CPU。
• 有效断点已设置并且启用。 
• 在“测试”(Testing) 任务卡和程序编辑器中，断点均显示为“已到达”。

• CPU 转入“HOLD”模式，并显示在操作面板和各断点的“测试”(Testing) 任务卡中。

继续程序执行

到达断点后，可通过以下几种方式继续程序执行：

• 单击“测试”(Testing) 任务卡中“断点”(Breakpoints) 下的“运行”(RUN) 按钮。

• 在打开的程序编辑器中，从快捷菜单中选择“运行”(RUN) 选项。

• 在打开的程序编辑器中，使用键盘命令“Ctrl+Shift+F7”。

结果

CPU 从“HOLD”模式切换为“RUN”模式，并常规程序继续执行，直到下一个断点。

如果程序无法继续执行，则将显示一条相应的报警消息。

如果未启用其它断点，则程序将继续执行且不含任何断点。
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24.4 使用监控表格测试

24.4.1 有关使用监视表测试的简介

概述         
监控表中可以使用以下功能：

• 监视变量

通过该功能可以在 PG/PC 上显示用户程序或 CPU 中各变量的当前值。

• 修改变量

通过该功能可以将固定值分配给用户程序或 CPU 中的各个变量。使用程序状态进行测试 
(页 10052)时，也可以进行修改。

• “启动外设输出”和“立即修改”

通过这两个功能，可以将固定值分配给处于 STOP 模式的 CPU 的各个外设输出。

使用这两项功能还可以检查接线情况。

监视和修改变量

可以监视和修改以下变量：

• 输入、输出和位存储器

• 数据块的内容

• 用户自定义变量的内容

• I/O

监控表中的团队工程组态

自 TIA Portal V13 SP1 起，在固件版本 V1.7 及以上的 S7-1500 CPU 中的团队工程组态框架

内，多个工程系统可同时在线访问 CPU，例如，以监视和修改变量以及下载块。如果使用该

功能，请确保您遵循适用于团队工程组态的需求和规则，在信息系统的“项目的共享调试”

中的 “使用团队工程组态”中解释了这些需求和规则。

可能的应用

监控表的优势在于可以存储若干测试环境。这样用户就可以在调试期间或因维修和维护需要

重新进行测试。 
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参见

监视表的布局 (页 10121)
监视表中的基本模式和扩展模式 (页 10122)
监视表中的图标 (页 10124)
创建和编辑监视表 (页 10125)

24.4.2 监视表的布局

简介

监控表中包含用户为整个 CPU 定义的变量。系统会为项目中创建的每个 CPU 自动生成一个

“监控表和强制表”(Watch and force tables) 文件夹。通过选择“添加新的监控表”(Add new 
Watch table) 命令，在该文件夹中创建新的监控表。

监控表的布局                 
监控表中显示的列与所用的模式有关：基本模式或扩展模式。 
扩展模式下会显示下列附加列：

• 使用触发器监视

• 使用触发器修改

还可以根据操作动态地更改列名称。
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各列的含义 
下表列出了基本模式和扩展模式下各列的含义：

模式 列 含义

基本模式 标识符列

名称 插入变量的名称

地址 插入变量的地址

显示格式 所选的显示格式

监视值 变量值，取决于所选的显示格式。

修改数值 修改变量时所用的值。

单击相应的复选框可选择要修改的变量。

注释 该选项用于在监控表中输入变量的注释信息。

变量注释 显示所选变量的相关注释信息，该变量使用其它编

辑器输入。该列无法编辑。

扩展模式下会显示下列附

加列：

使用触发器监视 显示所选的监视模式

使用触发器修改 显示所选的修改模式

参见

监视表中的图标 (页 10124)

24.4.3 监视表中的基本模式和扩展模式

监控表中基本模式与扩展模式的不同之处   
根据指定的模式，监控表将显示不同的列和列标题，它们可用于执行不同的操作。

可以在监控表的布局 (页 10121)中找到这些列的详细列表。
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在基本模式和扩展模式之间切换

可通过以下方法在基本模式和扩展模式之间切换：

• 单击“显示/隐藏高级设置列”(Show/hide advanced setting columns) 图标。 再次单击该

图标将返回到基本模式。

或者：

• 在“在线”(Online) 菜单中，选中“扩展模式”(Expanded mode) 复选框。 取消选中该复

选框将返回到基本模式。

扩展模式下的功能

只有在扩展模式下才能使用以下功能：

• 使用触发器监视

• 使用触发器修改

• 启用外设输出

• 监视外设输入

• 修改外设输出

注意

监视外设输入和控制外设输出时发生超时的危险

请注意，在监控表中监视外设输入和控制外设输出可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。

参见

设置监视和修改模式 (页 10139)
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24.4.4 监视表中的图标

图标的含义     
下表列出了监控表中图标的含义：

图标 含义

将项目中的一个表格标识为监控表。 
显示标识符列中的信息

在所选行之前插入一行。

在所选行之后入一行。

在所选行上方插入一个注释行。

立即修改所有选定变量的地址一次。该命令将立即执行一次，而不

参考用户程序中已定义的触发点。

参考用户程序中定义的触发点，修改所有选定变量的地址。

禁用外设输出的输出禁用命令。用户因此可以在 CPU 处于 STOP 模
式时修改外设输出。

显示扩展模式的所有列。如果再次单击该图标，将隐藏扩展模式的

列。

显示所有修改列。如果再次单击该图标，将隐藏修改列。 
开始对激活监控表中的可见变量进行监视。在基本模式下，监视模

式的默认设置是“永久”。在扩展模式下，可以为变量监视设置定

义的触发点。 
开始对激活监控表中的可见变量进行监视。该命令将立即执行并监

视变量一次。

显示用于选择要修改的变量的复选框。

表示所选变量的值已被修改为“1”。 
表示所选变量的值已被修改为“0”。 
表示将多次使用该地址。

表示将使用该替代值。替代值是在信号输出模块故障时输出到过程

的值，或在信号输入模块故障时用来替换用户程序中过程值的值。

用户可以分配替代值（如，保留旧值）。

表示地址因已修改而被阻止。

表示无法修改该地址。
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图标 含义

表示无法监视该地址。

表示该地址正在被强制

表示该地址正在被部分强制

表示相关的 I/O 地址正在被完全/部分强制。

表示该地址不能被完全强制。示例：只能强制地址 QW0:P，但不

能强制地址 QD0:P。这是由于该地址区域始终不在 CPU 上。

表示发生语法错误。

表示选择了该地址但该地址尚未更改。

参见

监视表的布局 (页 10121)

24.4.5 创建和编辑监视表

24.4.5.1 创建监视表

简介

使用监视表，可以监视和修改用户程序中的变量。 创建监视表之后，可以保存、复制和打

印该表格，并反复使用该表格来监视和修改变量。

要求   
项目已经打开。

步骤

要创建监视表，请按以下步骤操作：

1. 在状态栏中单击“项目视图”(Project view)。
将显示项目视图。

2. 在项目树中，双击要为其创建监视表的 CPU。
3. 双击“监视和强制表”(Watch and force tables) 文件夹，然后双击命令“添加新监视表”(Add 

new watch table)。
将添加新的监视表。
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4. 在“名称”(Name) 列或“地址”(Address) 列中，输入要监视或修改的变量的名称或绝对地址。

5. 如果要更改该默认设置，则可从“显示格式”(Display format) 列中的下拉列表选择显示格式。

6. 此时将决定监视或者修改所输入的变量，如果适用，请输入要修改的目标值。

24.4.5.2 打开监视表

要求  
已创建监视表。

步骤

要打开监视表，请按以下步骤操作：

1. 打开目标 CPU 下的“监视和强制表”(Watch and force tables) 文件夹。

2. 在该文件夹中双击所需的监视表。

结果

所选监视表打开。

24.4.5.3 复制和粘贴监视表

要求  
已创建监视表。

步骤

要复制监视表，请按以下步骤操作：

1. 右键单击要复制的监视表。

2. 在右键快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
3. 在项目树中，打开要粘贴复制的监视表的目标 CPU 的文件夹结构。

4. 右键单击“监视和强制表”(Watch and force tables) 文件夹。

5. 在右键快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。
6. 还可以选择监视表中的全部内容，并将其 Drag & Drop  到另一个监视表中。
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结果

将所选监视表的副本存放到相关 CPU 的“监视和强制表”(Watch and force tables) 文件夹

中。 

24.4.5.4 保存监视表

先决条件  
已创建监视表。

步骤

要保存监视表，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择要保存的监视表。

2. 如果要更改预设的表格名称，则在右键快捷菜单中选择“重命名”(Rename) 命令并输入新的
表格名称。

3. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“保存”(Save)。 请注意，该保存操作会保存整个项目。

结果

保存监视表和项目的内容。

说明

可以重用所保存的监视表，以便在重新启动程序时对变量进行监视和修改。 

24.4.6 在监控表中输入变量

24.4.6.1 关于“在监视表中输入变量”的基本知识

建议步骤     
• 选择要进行监视和修改其值的变量，然后在监控表中输入这些变量。

• 请注意：如果要将这些变量输入到监控表，这些变量必须事先在 PLC 变量表中已定义。

• 输入变量时，请从外向内进行操作。 即，在监控表中先输入输入变量。 然后输入受这些

输入影响或影响输出的变量。 后输入输出变量。
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填写监控表示例

• 请在“地址”(Address) 列中输入要监视或修改的绝对地址。

• 在“名称”(Name) 列中，输入变量的符号化名称。

• 如果不希望使用默认设置，则可以在“显示格式”(Display format) 列的下拉列表中选择要

显示的格式。

• 此时可以决定对这些输入的变量进行监视或者修改。 在监控表中的相应列中，输入修改

的值及其注释信息。

创建注释行

需要时，可通过在“名称”(Name) 列中输入字符串“//”创建一个注释行。

语法检查

在监控表中输入变量时，会在用户退出每个单元格时对单元格进行语法检查。 错误的条目

将标记为红色。

说明

如果将鼠标指针放在红色标记的单元格中，则将显示一条简要信息对该错误进行详细说明。 

参见

监视表中允许的操作数 (页 10129)
监视表允许使用的修改值 (页 10130)
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24.4.6.2 监视表中允许的操作数

监视表中允许的操作数     
下表列出了监视表中所允许的操作数：

可用的操作数 数据类型的示例 示例（国际助记符）

输入/输出/位存储器 BOOL I1.0、Q1.7、M10.1
I0.0:P；Q0.0:P

输入/输出/位存储器 BYTE IB1/QB10/MB100
IB1:P；QB1:P

输入/输出/位存储器 WORD IW1；QW10；MW100
IW2:P；QW3:P

输入/输出/位存储器 DWORD ID4；QD10；MD100
ID2:P；QD1:P

定时器 TIMER T1
计数器 COUNTER C1
数据块 BOOL DB1.DBX1.0
数据块 BYTE DB1.DBB1
数据块 WORD DB1.DBW1
数据块 DWORD DB1.DBD1

说明

在使用监视表时，请遵循下列事项。

• 无法输入“DB0...”，因为系统已使用！

• 只能修改外设输出，但不能监视。

• 只能监视外设输入，但不能修改。
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说明

无法访问 S7-300/400 CPU 外设位

监控表不允许 S7-300/400 CPU 访问外设位，如 %I0.0:P；%Q0.0:P。 
因此，这些位无法进行监控。 
此时，可使用过程映像中的相应位，如 %I0.0；%Q0.0。

注意

监视外设输入和控制外设输出时发生超时的危险

请注意，在监视表中监视外设输入和控制外设输出可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。

参见

关于“在监视表中输入变量”的基本知识 (页 10127)
有效数据类型概述 (页 253)

24.4.6.3 监视表允许使用的修改值

在监控表中输入修改值

下表列出了监控表中所允许修改其值的操作数：

表格 24-1 位操作数

可能的位操作数 所运行修改值的示例

I1.0 True
M1.7 False
Q1.0 0
Q1.1:P 1
DB1.DBX1.1 2#0
M1.6 2#1
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表格 24-2 字节操作数

可能的字节操作数 所运行修改值的示例

IB1 2#0011_0011
MB12 B#16#1F
QB10 1F
QB11:P 'a'
DB1.DBB1 10

表格 24-3 字操作数

可能的字操作数 所运行修改值的示例

IW1 2#0011_0011_0011_0011
MW12 W#16#ABCD
MW14 ABCD
QW10 B#(12, 34)
QW12:P 12345
DB1.DBW1 'ab'
MW16 S5T#9s_340ms
MW18 C#123
MW9 D#2006-12-31

表格 24-4 双字操作数

可能的双字操作数 所运行修改值的示例

ID1 2#0011_0011_0011_0011_0011_0011_00
11_0011

QD10 Dw#16#abcdef10
QD12:P ABCDEF10
DB1.DBD2 b#(12,34,56,78)
MD8 l# -12
MD12 L#12
MD16 123456789
MD20 123456789
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可能的双字操作数 所运行修改值的示例

MD24 T#12s_345ms
MD28 Tod#1:2:34.567
MD32 P#e0.0

表格 24-5 定时器

可能的“定时器”类型操作

数

允许的控制值 说明

T1 0 ms 以毫秒为单位的时间值 (ms)
T12 20 ms 以毫秒为单位的时间值 (ms)
T14 12400 ms 以毫秒为单位的时间值 (ms)
T16 S5t#12s300ms 时间值 12s 300 ms

表格 24-6 计数器

可能的“计数器”类型操作数 允许的控制值

C1 0
C14 20
C16 C#123

定时器和计数器的注意事项

• 定时器

说明

修改定时器只会影响值，不会影响状态。定时器 T1 可修改为值“0”，但 T1 的逻辑运算结

果不会改变。

时间序列“s5t”和“s5time”既可用小写字符表示，也可用大写字符表示。

• 计数器

说明

修改计数器只会影响值，不会影响状态。定时器 C1 可更改为值“0”，但 C1 的逻辑运算结

果不会改变。
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24.4.6.4 显示格式的概述

监控表中的显示格式     
所选择的显示格式将指定变量值的表示方式。 
输入地址时，将自动预设一种显示格式。如果要更改此设置，则可从“显示格式”(Display 
formats) 列中的下拉列表选择显示格式。下拉列表仅提供适合所选数据类型的显示格式。列

表中的第一个显示格式为预选择的格式。

示例

下表列出了监控表中所有 CPU 系列所支持的 32 位数据类型及其可能的显示格式：

数据类型 可显示的格式

BOOL Bool、十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、Dec+/-
BYTE 十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、Dec+/-、字符

WORD 十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、Dec+/-、
Dec_Sequence、字符、Unicode 字符、SIMATIC_Time、日期、计数

器

DWORD 十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、Dec+/-、
Dec_Sequence、字符、Unicode 字符、浮点数、日时钟、定时器

SINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符

INT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、SIMATIC_Time、计数器、日期

DINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、日时钟、定时器

USINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符

UINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、SIMATIC_Time、计数器、日期

UDINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、日时钟、定时器

REAL 浮点数、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、Unicode 字
符、Dec、
Dec+/-、Dec_Sequence、日时钟、定时器

DATE 日期、Dec、十六进制、二进制

TIME_OF_DAY 日时钟、Dec、十六进制、二进制
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数据类型 可显示的格式

TIME 定时器、十六进制、二进制、Dec、Dec+/-
DATE_AND_TIME 日期时间

TIMER SIMATIC_Time、十六进制、十进制、二进制

CHAR 字符、十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、Dec+/- 
WCHAR Unicode 字符、字符、十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、

Dec+/-
STRING 字符串

WSTRING Unicode 字符串

POINTER 指针、十六进制

COUNTER 计数器、十六进制、十进制、二进制

S5TIME SIMATIC_Time、十六进制、十进制、二进制

对于 S7-1200 CPU 系列，支持所有 32 位的数据类型（参见上表）以及 64 位数据类型 LREAL 
并支持以下可能的显示格式：

数据类型 可显示的格式

LREAL 在 TIA Protal V12 以下版本创建的项目中： 
浮点数 
注：LREAL 只能显示为 13 个数字加指数的形式。

LREAL 在 TIA Protal V12 及以上版本创建的项目中： 
浮点数、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、Unicode 字
符、Dec、
Dec+/-、Dec_Sequence、日时钟、时间、日期时间

注：LREAL 只能显示为 13 个数字加指数的形式。
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对于 S7-1500 CPU 系列，除了 32 位数据类型还支持表格中列出的 64 位数据类型，并支持

以下可能的显示格式：

数据类型 可显示的格式

LWORD 十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、Unicode 字符、Dec、
Dec+/-、Dec_Sequence、浮点数、日时钟、时间、日期时间

LINT Dec+/-、Dec、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、日时钟、时间、日期和时间

ULINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、日时钟、时间、日期和时间

LREAL 浮点数、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、Unicode 字
符、Dec、
Dec+/-、Dec_Sequence、日时钟、时间、日期时间

LTIME 定时器、Dec+/-、Dec、十六进制、二进制

LTOD 日时钟、Dec、十六进制、二进制

LDT 日期和时间、Dec、十六进制、二进制

更多信息，请参见有效数据类型 (页 253)的说明。

说明

浮点数取整

在监控表中，浮点数以 IEEE 格式的二进制数形式存储。由于不是每个可在用户界面中显示

的浮点数（实数、长实数）都能转换成 IEEE 格式，因此可能会对浮点数进行取整运算。如

果复制了监控表中取整的浮点数，进而将其插入另一个输入字段中，则取整可能会产生轻微

差异。

说明

只能进行符号寻址

在监控表中，LWORD 或 LREAL 等长数据类型只能进行符号寻址。
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24.4.6.5 选择变量的显示格式

步骤

要选择变量的显示格式，请执行以下步骤：

1. 在监控表中输入所需的地址。

2. 在“显示格式”(Display format) 列中单击所需的单元格，然后打开下拉列表。
在下拉列表中将显示可用的显示格式。

3. 从下拉列表中选择所需的显示格式。

说明

如果所选的显示格式不适用，将自动显示上次选择的显示格式。

参见

有效数据类型概述 (页 253)

24.4.6.6 创建并编辑注释行

注释行的基本原理

除了注释列中的行相关注释信息，还可以创建完整的注释行补充监控表的结构信息。

注释行的内容存储在“项目文本”(Project texts) 选项卡中的“语言与资源”(Languages & 
Resources)文件夹中，可编译为其它项目语言。

也可通过以下方式输入注释行：

• 使用监控表中工具栏上的相应图标。

• 使用菜单命令“插入 > 插入注释行”(Insert > Insert comment line)。
• 使用快捷菜单命令“插入注释行”(Insert comment line)。
• 在监控表的“名称”(Name) 列中，输入字符串“//”。
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插入行注释

要插入注释行，请按以下步骤操作：

1. 打开监控表，并输入指定地址。

2. 插入新的注释行：

– 为此，需单击监控表中工具栏上的“插入注释行”(Insert comment line) 图标。

– 或者，单击菜单命令“插入 > 插入注释行”(Insert > Insert comment line)。
– 或者，单击快捷菜单命令“插入注释行”(Insert comment line)。

结果：在监控表中所选行的上方，插入一个新的注释行。

3. 在注释行中，输入相应的注释信息。输入的注释信息将显示为绿色。 
4. 要显示输入的所有注释信息，需双击“语言与资源”(Languages & Resources) 下方项目树中的

“项目文本”(Project texts)。
5. 如果要在多语言项目中将注释信息翻译为其它语言，则除了需要编辑“语言与资源 > 项目语

言”(Languages & Resources > Project languages) 下方项目树中的语言之外，还需要将项目语
言设置为指定语言。

创建注释行

要创建注释行，请按以下步骤操作：

1. 打开监控表，并输入指定地址。

2. 在“名称”(Name) 列的一个空行中，输入字符串“//”。该行将转换为一个注释行。
在其它列中无法创建注释行。 

3. 在注释行中，输入相应的注释信息。输入的注释信息将显示为绿色。 
4. 要显示输入的所有注释信息，需双击“语言与资源”(Languages & Resources) 下方项目树中的

“项目文本”(Project texts)。
5. 如果要在多语言项目中将注释信息翻译为其它语言，则除了需要编辑“语言与资源 > 项目语

言”(Languages & Resources > Project languages) 下方项目树中的语言之外，还需要将项目语
言设置为指定语言。

删除注释行

要删除注释行，请按以下步骤操作：

1. 打开包含有注释行的监控表。

2. 如果不再需要这些注释信息，则可删除包含引导字符串“//”在内的所有注释信息。

3. 也可以只删除引导字符串“//”。此时，系统将保留当前的注释消息并显示在监控表的“注
释”(Comment) 列中。

说明

删除注释行

删除注释行的同时，将删除与这些注释信息有关的项目语言和相应翻译文本。
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24.4.7 在监控表中监视变量

24.4.7.1 监视表中监视变量的概述

简介

通过监视表可以监视 CPU 中已组态的输入和输出模块的变量，具体情况取决于所选的监视

和修改模式 (页 10139)。 要监视变量，必须在线连接到 CPU。

注意

监视外设输入时发生超时的危险

请注意，监视外设输入可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。

用于监视变量的选项

可使用以下选项监视变量：

• 立即监视 (Monitor now)
执行该命令将立即监视当前监视表中可见的变量，并只监视一次。

• 全部监视 (Monitor all)
执行该命令时将根据所选择的监视模式，监视当前监视表中所有可见的变量：

– 在基本模式下，监视模式默认设置为“永久”(permanent)。
– 在扩展模式下，可以定义监视变量的触发点。

说明

如果在扩展模式下更改了监视模式，随后转为基本模式，那么之前所设置的监视模式

在基本模式下同样适用。

监视变量时，不同的 CPU 有不同的限制条件。

特定 CPU 的限制分别为：

• CPU S7-300/400：
这一系列的 CPU 只能监视一个字符串的前 30 个字符。

• CPU S7-1200/1500：
这一系列的 CPU 可以监视长达 254 个字符的字符串。
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24.4.7.2 设置监视和修改模式

简介             
通过选择监视和修改模式，可以在监控表中和强制表中指定触发点和变量的监视时间。

可能的监视模式和修改模式（监视或修改的持续时间）

可使用以下监视和修改模式：

触发器 执行 CPU 状态 持续时间

永久 永久

监视时：在周期结束时监视输入，而在

周期开始时监视输出。

修改时： 在周期开始时修改输入，而在

周期结束时修改输出。

RUN 只有用户停止操作或 CPU 连
接中断时，才执行。

永久，扫描周期开始时 永久，扫描周期开始时 RUN 只有用户停止操作或 CPU 连
接中断时，才执行。

永久，扫描周期结束时 永久，扫描周期结束时 RUN 只有用户停止操作或 CPU 连
接中断时，才执行。

永久，切换到 STOP 时 永久，从 RUN 切换到 STOP 时 RUN > 
STOP

只有用户停止操作或 CPU 连
接中断时，才执行。

仅一次，扫描周期开始时 仅一次，扫描周期开始时 RUN 执行一次后自动结束。

仅一次，扫描周期结束时 仅一次，扫描周期结束时 RUN 执行一次后自动结束。

仅一次，切换到 STOP 时 仅一次，从 RUN 切换到 STOP 时 STOP > 
RUN

执行一次后自动结束。

使用“永久”模式时的特性

监视和修改变量时，“永久模式”的执行方式不同：

• 监视： 在周期结束时监视输入，而在周期开始时监视输出。

• 修改： 在周期开始时修改输入，而在周期结束时修改输出。
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选择触发点

触发点“扫描周期开始”(Beginning of scan cycle)、“扫描周期结束”(End of scan cycle) 和
“切换到 STOP”(Switch to stop)，将指定从 CPU 读取变量或在 CPU 中执行更新的时间。 
下表列出了这些触发点的位置：

触发点的位置

从触发点的位置开始：

• 仅在扫描周期开始（相当于用户程序 OB 1 开始）时适合修改输入，不然在修改后会再次

更新过程映像输入，从而导致修改内容被覆盖。

• 仅在扫描周期结束（相当于用户程序 OB 1 结束）时适合修改输出，不然用户程序可能会

覆盖过程映像输出。

• 如果已激活监视而且用户程序未覆盖修改后的值，则在“监视值”(Monitor value) 列中显

示修改后的值。
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监视变量

修改变量时，以下说明适用于触发点：

• 将修改模式指定为“仅一次”(once only) 后，如果选择的变量无法修改，用户将收到一条

报警消息。

• 在“永久”(permanent) 修改模式下，用户不会收到报警消息。

有关“立即修改”命令的说明

可使用“在线 > 修改 > 立即修改”(Online > Modify > Modify now) 命令立即修改所选变量的

值。 该命令被尽快执行仅一次，而不参考用户程序中定义的位置（触发点）。 该功能主要

用于在 CPU 处于 STOP 模式时进行修改。

24.4.7.3 用于变量的“全部监视”命令

简介  
使用“全部监视”(Monitor all) 命令可以启动对激活的监视表中的可见变量进行监视。 在监

视表的基本模式下，监视模式的默认设置是“永久”(permanent)。 在扩展模式下，可以定

义监视变量的触发点。 在这种情况下，将参考指定的触发点监视变量。

注意

监视外设输入时发生超时的危险

请注意，监视外设输入可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。

要求

• 已创建监视表。

• 存在与 CPU 的在线连接。

测试用户程序

24.4 使用监控表格测试

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 10141



步骤

要执行“全部监视”(Monitor all) 命令，请按以下步骤操作：

1. 在监视表中输入要监视的变量和相应的地址。

2. 通过单击工具栏中的
图标“显示/隐藏高级设置列”(Show/hide advanced setting columns)，切换到扩展模式。

3. 如果要更改变量的默认监视模式，则单击“使用触发器监视”(Monitor with trigger) 列中的相
应单元格并从下拉列表中选择所需的监视模式。

4. 单击工具栏中的图标“全部监视”(Monitor all)。

结果

使用所选的监视模式监视激活监视表中的变量。 

参见

监视表中的图标 (页 10124)
监视表中的基本模式和扩展模式 (页 10122)
在监控表中输入变量 (页 10127)

24.4.7.4 用于变量的“立即监视”命令

简介    
“立即监视”(Monitor now) 命令将立即开始对变量立即进行监视，而不参考已定义的触发点。 
变量值仅被读出一次并将在监视表中显示。

注意

监视外设输入时发生超时的危险

请注意，监视外设输入可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。

要求

• 已创建监视表。

• 存在与 CPU 的在线连接。
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步骤

要执行“立即监视”(Monitor now) 命令，请按以下步骤操作：

1. 在监视表中输入要监视的变量和相应的地址。

2. 单击工具栏中的图标“立即监视”(Monitor now)。

结果

仅立即监视激活监视表中的变量一次。 

参见

监视表中的图标 (页 10124)
监视表中的基本模式和扩展模式 (页 10122)
在监控表中输入变量 (页 10127)

24.4.8 在监视表中修改变量

24.4.8.1 修改变量简介

简介 
通过监控表可以修改 CPU 中已组态的输入和输出模块的变量，具体情况取决于所选的监视

和修改模式 (页 10139)。 
要监视变量，必须存在与 CPU 的在线连接。

危险

修改时存在的危险：

在设备运行期间修改变量或地址时，如果发生故障或程序错误，可能会导致重大财产损失

和人员伤害！

在执行“修改”功能以前，请确保不会出现危险情况。
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注意

控制外设输出时发生超时的危险

请注意，在监控表中控制 IO 输出可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。

注意

使用多个监控表中的不同修改值并行修改相同操作数时存在风险

处理多个监控表时，请避免使用不同修改值永久多次修改相同操作数。

如果同时使用不同监控表中的不同修改值来永久修改相同操作数，所有监控表将显示 新

修改值，因为在这种情况下将使用分配的 新修改值。

用于修改变量的选项

可使用以下选项修改变量：

• 修改为“0”(Modify to "0")
该命令将所选地址修改为修改值“0”。

• 修改为“1”(Modify to "1")
该命令将所选地址修改为修改值“1”。

• 立即修改

命令“立即”将修改当前监视表中所有已激活的地址。

• 立即修改选择

命令“立即”将修改当前监视表中所有选定的地址。
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• 使用触发器修改

该命令使用所选的监视和修改模式 (页 10139)修改激活监控表中的所有选定地址。 
只有在扩展模式下才能使用“使用触发器修改”功能。用户将不会收到说明实际上是否

已使用指定的值修改了所选地址的报警消息。如果需要这样的确认，则应使用“仅立即

修改一次”功能。

• 启用外设输出

该命令会禁用输出禁用命令。

当 CPU 处于 STOP 模式且未启用变量的强制 (页 10172)选项时，才能在扩展模式下执行

该功能。如果需要，可在强制表中禁用该功能。

说明

修改时，请注意以下说明：

变量修改无法撤消。

24.4.8.2 将变量修改为“0”

简介

可以独立于监视和修改模式，将一次性值分配给变量并修改这些变量。 与“立即触

发”(Trigger now) 命令一样，该修改命令将立即执行，而不参考用户程序中定义的位置。

危险

修改时存在的危险：

在设备运行期间修改变量或地址时，如果发生故障或程序错误，可能会导致重大财产损失

和人员伤害！ 
在执行“修改”功能以前，请确保不会出现危险情况。

注意

控制外设输出时发生超时的危险

请注意，在监视表中控制外设输出可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。
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要求

• 已创建监视表。

• 存在与 CPU 的在线连接。

步骤

要将变量修改为“0”，请按以下步骤操作：

1. 在监视表中输入所需的地址。

2. 选择“在线 > 修改 > 修改为 0”(Online > Modify > Modify to 0) 命令，使用指定的值修改所选
的地址。

结果

所选的地址被修改为“0”。

说明

修改时，请注意以下说明：

修改无法撤消！

24.4.8.3 将变量修改为“1”

简介

可以独立于监视和修改模式，将一次性值分配给变量并修改这些变量。与“立即触发”(Trigger 
now) 命令一样，该修改命令将立即执行，而不参考用户程序中定义的位置。

危险

修改时存在的危险：

在设备运行期间修改变量或地址时，如果发生故障或程序错误，可能会导致重大财产损失

和人员伤害！ 
在执行“修改”功能以前，请确保不会出现危险情况。
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注意

控制外设输出时发生超时的危险

请注意，在监视表中控制外设输出可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。

要求

• 已创建监视表。

• 存在与 CPU 的在线连接。

步骤

要将变量修改为“1”，请按以下步骤操作：

1. 在监视表中输入所需的地址。

2. 选择“在线 > 修改 > 修改为 1”(Online > Modify > Modify to 1) 命令以便使用指定的值修改所
选的地址。

结果

所选的地址被修改为“1”。

说明

修改时，请注意以下说明：

修改无法撤消！
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24.4.8.4 用于变量的“立即修改”命令

简介

可以独立于监视和修改模式将一次性值分配给变量并立即修改这些变量。 与“立即触

发”(Trigger now) 命令一样，该修改命令将立即执行，而不参考用户程序中定义的位置。

危险

修改时存在的危险：

在设备运行期间修改变量或地址时，如果发生故障或程序错误，可能会导致重大财产损失

和人员伤害！ 
在执行“修改”功能以前，请确保不会出现危险情况。

注意

控制外设输出时发生超时的危险

请注意，在监视表中控制外设输出可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。

要求

• 已创建监视表。

• 存在与 CPU 的在线连接。

步骤

要立即修改变量，请按以下步骤操作：

1. 在监视表中输入所需的地址和修改值。

2. 通过选中“修改值”(Modify value) 列后面的修改复选框，可以选择要修改的地址。
在选中的复选框后将显示一个黄色的三角形，这表示此时已选择了修改该地址但尚未修改。

3. 选择“在线 > 修改 > 立即修改一次”(Online > Modify > Modify once and now) 命令以便仅使
用指定的值修改所选的地址一次。
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结果

仅立即修改所选的地址一次。

说明

修改时，请注意以下说明：

修改无法撤消！

24.4.8.5 “立即修改选择”

简介

在非监视和修改模式中，可为所选择的变量一次性赋值，并且可立即进行修改。与“立即触

发”(Trigger now) 命令一样，该修改命令将立即执行，而不参考用户程序中定义的位置。

危险

修改时存在的危险：

在设备运行期间修改变量或地址时，如果发生故障或程序错误，可能会导致重大财产损失

和人员伤害！

在执行“修改”功能以前，请确保不会出现危险情况。

注意

控制外设输出时发生超时的危险

请注意，在监控表中控制 IO 输出可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。

要求

• 已创建监视表。

• 存在与 CPU 的在线连接。
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操作步骤

要立即修改变量，请按以下步骤操作：

1. 在监视表中输入所需的地址和修改值。

2. 使用光标选择，选择待修改的地址。要选择多个地址，可使用 <Shift> 和 <Ctrl> 键。

3. 选择“在线 > 修改 > 立即修改选择”(Online > Modify > Modify selection now) 命令，立即使
用所指定的值修改所选的地址一次。

结果

立即修改所选择的地址一次。

说明

修改时，请注意以下说明：

修改无法撤消！

24.4.8.6 用于变量的“使用触发器修改”命令

简介

可以根据定义的监视和修改模式将值分配给地址并修改这些地址。 将按监视和修改模式中

的指定，参考用户程序中定义的触发位置执行修改命令。

危险

修改时存在的危险：

在设备运行期间修改变量或地址时，如果发生故障或程序错误，可能会导致重大财产损失

和人员伤害！ 
在执行“修改”功能以前，请确保不会出现危险情况。

注意

控制外设输出时发生超时的危险

请注意，在监视表中控制外设输出可导致超时。

CPU 会进入“STOP”模式。
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要求

• 已创建监视表。

• 存在与 CPU 的在线连接。

• 监视表必须处于扩展模式。

步骤

要“使用触发器”修改变量，请按以下步骤操作：

1. 在监视表中输入所需的地址和修改值。

2. 通过选中“修改值”(Modify value) 列后面的修改复选框，可以选择要修改的地址。
在选中的复选框后将显示一个黄色的三角形，这表示此时已选择了修改该地址但尚未修改。

3. 通过工具栏中的图标“显示/隐藏高级设置列”(Show/hide advanced settings columns) 或者命
令“在线 > 扩展模式”(Online > Expanded mode) 可以切换为扩展模式。
将显示“使用触发器监视”(Monitor with trigger) 和“使用触发器修改”(Modify with trigger) 
列。

4. 在“使用触发器修改”(Modify with trigger) 列中，从下拉列表框中选择所需修改模式。 有下
列选项：

– 永久

– 永久，扫描周期开始时

– 仅一次，扫描周期开始时

– 永久，扫描周期结束时

– 仅一次，扫描周期结束时

– 永久，切换到 STOP 时
– 仅一次，切换到 STOP 时

5. 使用“在线 > 修改 > 使用触发器修改”(Online > Modify > Modify with trigger) 命令启动修改。

6. 如果要使用触发器修改，则单击“是”(Yes) 确认提示。

结果

使用所选的监视和修改模式修改所选的变量。 不再显示黄色三角形。

说明

修改时，请注意以下说明：

修改无法撤消！
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24.4.8.7 启用外设输出

简介

“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 功能可禁用外设输出的输出禁用命令。用户因此

可以在 CPU 处于 STOP 模式时修改外设输出。 
该功能仅适用于监控表的“扩展模式”，以及 S7-300/400 和 S7-1200 系列 CPU。 

危险

启用外设输出时存在以下危险：

请注意：启用外设输出可能会造成重大财产损失和人员伤害！

在执行功能“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 时，请确保不会出现任何危险情况。

先决条件

• 已创建监控表。

• 存在与 CPU 的在线连接。

• CPU 必须已处于 STOP 模式才能启用外设输出。

• 监控表必须处于扩展模式。

• 必须禁用变量的强制 (页 10172) (Force) 选项。

说明

功能“启用外设输出”(Enable peripheral outputs)
• 只有在 STOP 模式下才能运行该功能。该功能会因 CPU 的运行状态变化和在线连接终止而退出。

• 启用该功能时，不允许进行强制。

操作步骤

要在 STOP 模式下启用外设输出，请按以下步骤操作：

1. 在监控表中输入所需的地址和修改值。

2. 通过选中“修改值”(Modify value) 列后面的修改复选框，可以选择要修改的地址。
在选中的复选框后将显示一个黄色的三角形，这表示此时已选择了修改该地址但尚未修改。
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3. 通过工具栏中的图标“显示/隐藏高级设置列”(Show/hide advanced settings columns) 或者命
令“在线 > 扩展模式”(Online > Expanded mode) 可以切换为扩展模式。
将显示“使用触发器监视”(Monitor with trigger) 和“使用触发器修改”(Modify with trigger) 
列。

4. 使用操作员面板将相关 CPU 切换到 STOP 模式。

5. 右键单击以打开快捷菜单并选择“启用外设输出”(Enable peripheral outputs)。
6. 如果要取消对外设输出的输出禁用命令，则单击“是”(Yes) 确认提示。

7. 使用“在线 > 修改 > 立即修改”(Online > Modify > Modify now) 命令修改外设输出。

结果

使用所选的修改值修改外设输出。不再显示黄色三角形。

启用外设输出

“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 功能保持激活，直到：

• 再次通过快捷菜单或“在线 > 修改 > 启用外设输出”(Online > Modify > Enable peripheral 
outputs) 命令禁用“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 命令。

• CPU 不再处于 STOP 模式。

• 在线连接被终止。

说明

修改时，请注意以下说明：

修改无法撤消！

24.5 使用强制表测试

24.5.1 有关使用强制表测试的简介

概述           
可以使用强制表给用户程序中的各个变量

分配固定值。 该操作称为“强制”。 
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强制表中可以使用以下功能：

• 监视变量

通过该功能可以在 PG/PC 上显示用户程序或 CPU 中各变量的当前值。 可以使用或不使用

触发条件来监视变量。

• 强制变量

通过该功能可以为用户程序的各个 I/O 变量分配固定值。

监视和强制变量

变量的监视和强制始终与所用 CPU 的操作数范围有关。

可监视以下变量：

• 输入、输出和位存储器

• 数据块的内容

• 外设输入

可强制以下变量：

• 外设输入

• 外设输出

示例

无论使用什么 CPU，能强制的对象只能是 I/O，例如： "Tag_1":P、“QW0:P”或“IW0:P”。 请注

意，"Tag_1":P 不能是位存储器的符号名。

可能的应用

强制表的优势之一是，可以模拟不同的测试环境并用固定值覆盖 CPU 中的变量。 这样用户

能够干预正在运行的过程来进行调整。

参见

强制表的外观 (页 10155)
强制表中的基本模式和扩展模式 (页 10156)
强制表中的图标 (页 10157)
打开和编辑强制表 (页 10158)
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24.5.2 强制变量时的安全预防措施

强制变量时的安全预防措施   
因为强制功能允许用户永久干预过程，所以必须遵守以下注意事项：

危险

防止人身伤害和物资损失！

请注意，执行“强制”功能时操作不当可能会：

• 造成人员伤害或危害健康。

• 导致机器或整个设备损坏。

小心

防止人身伤害和物资损失！

• 启动“强制”功能前，应确保当前他人没有对该 CPU 执行同样的功能。

• 只能通过单击“停止强制”(Stop forcing) 图标或使用“在线 > 强制 > 停止强制”(Online > Force 
> Stop forcing) 命令停止强制。 关闭当前强制表不会停止强制！

• 强制无法撤消！

• 注意区别“修改变量 (页 10143)”和“强制变量 (页 10172)”。
• 如果 CPU 不支持“强制”功能，则无法选择相关图标。

• 如果在 CPU 上激活了“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 功能，则无法在此 CPU 上
进行强制。 如果需要，可在监视表中禁用该功能。

24.5.3 强制表的外观

简介             
在强制表中，输入该 CPU 中已经定义并选择的变量，将在该 CPU 中强制这些变量。只能强

制外设输入和外设输出。

项目中创建的每个 CPU，在“监视表和强制表”(Watch and force tables) 文件夹中都对应存

在一个自动创建的强制表。每个 CPU 仅对应一个强制表。此强制表可显示对应 CPU 中强制

的所有地址。
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强制表的外观 
强制表中显示的列与所用模式有关：基本模式或扩展模式。 
在扩展模式下，还会显示“使用触发器监视”(Monitor with trigger) 列。 

各列的含义 
下表列出了基本模式和扩展模式下各列的含义：

模式 列 含义

基本模式 标识列

名称 插入变量的名称

地址 插入变量的地址

显示格式 所选的显示格式

监视值 变量值，取决于所选的显示格式。

强制值 变量被强制使用的值。

（强制） 选中相应的复选框可选择要强制的变量。

注释 该选项用于在强制表中输入变量的注释信息。

变量注释 显示所选变量的相关注释信息，该变量使用其它编

辑器输入。

该列无法编辑。

扩展模式下会显示下列附

加列：

使用触发器监视 显示所选的监视模式

参见

强制表中的图标 (页 10157)
强制表中的基本模式和扩展模式 (页 10156)

24.5.4 强制表中的基本模式和扩展模式

强制表中基本模式与扩展模式的区别         
扩展模式下，强制表中还会显示“使用触发器监视”(Monitor with trigger) 列。 
可以在强制表的外观 (页 10155)下找到这些列的详细列表。
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在基本模式和扩展模式之间切换

可通过以下方法在基本模式和扩展模式之间切换：

• 单击“显示/隐藏高级设置列”(Show/hide advanced setting columns) 图标。 再次单击该

图标将返回到基本模式。

或者：

• 在“在线”(Online) 菜单中，选中“扩展模式”(Expanded mode) 复选框。 取消选中该复

选框将返回到基本模式。

扩展模式下的功能

只有在扩展模式下才能使用以下功能：

• 使用触发器监视

• 监视外设输入

24.5.5 强制表中的图标

图标的含义     
下表列出了强制表中图标的含义：

图标 含义

将项目中的一个表格标识为强制表。 
标识列

在所选行之前插入一行。

在所选行之后入一行。

在所选行上方插入一个注释行。

显示扩展模式的所有列。如果再次单击该图标，将隐藏扩展模式的

列。

更新所有操作数以及 CPU 中打开的强制表中当前强制的值。

开始对所选变量的所有地址进行强制。如果强制功能已经在运行，则

将无中断地替换先前的操作。

停止对强制表中的地址进行强制。
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图标 含义

开始监视强制表中的可见变量。在基本模式下，监视的默认设置是

“永久”(permanent)。扩展模式下会显示附加列，用户可以设置用

于监视变量的特定触发点。

开始监视强制表中的可见变量。该命令将立即执行并监视变量一次。

为选择的要强制的变量显示复选框。

表示该地址不能被完全强制。示例：可以强制地址 QW0:P，但无法

强制地址 QD0:P，因为该地址区域可能在 CPU 上不可用。

表示无法监视某个地址。

表示该地址正在被强制

表示该地址正在被部分强制

表示正在强制相关的外设地址。

表示发生语法错误。

表示地址已被选中但尚未强制。

表示监视所选变量是否为值“1”。 
表示监视所选变量是否为值“0”。 
表示多次使用该地址。

表示将使用替换值。替代值是在信号输出模块故障时输出到过程的

值，或在信号输入模块故障时用来替换用户程序中过程值的值。用

户可以分配替代值（如，保留旧值）。

参见

强制表的外观 (页 10155)

24.5.6 打开和编辑强制表

24.5.6.1 显示强制表

简介

无法新建强制表；每个 CPU 对应存在一个强制表。该表固定分配给该 CPU，且无法复制或

拷贝。 
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要求

必须打开一个已分配 CPU 的项目。

显示强制表     
强制表始终显示在 CPU 下的“监视和强制表”(Watch and force tables) 文件夹中。

24.5.6.2 打开强制表

要求   
必须创建了一个已分配 CPU 的项目。

步骤

打开强制表的步骤如下：

1. 打开目标 CPU 下的“监视和强制表”(Watch and force tables) 文件夹。

2. 双击该文件夹中的“强制表”(Force table)。

结果

打开所选强制表。

24.5.6.3 保存强制表

要求   
创建了一个已分配 CPU 的项目。 

步骤

保存强制表的步骤如下：

1. 在强制表中输入所需更改。

2. 在“项目”(Project) 菜单中选择“保存”(Save) 命令或单击工具栏中的“保存项目”(Save project) 
图标。 请注意，该保存操作会保存整个项目。
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结果

已保存强制表和相关项目的内容。

说明

无法重命名强制表。

24.5.7 在强制表中输入变量

24.5.7.1 关于“在强制表中输入变量”的基本原则

建议步骤  
选择要进行监视或强制的变量，然后在强制表中输入这些变量。

请注意：如果要将变量输入到强制表，则必须事先在 PLC 变量表中定义这些变量。 

填写强制表示例

• 可以在“地址”(Address) 列中输入要强制或监视的绝对地址，或者也可在“名称”(Name) 
列中输入变量的符号名。

• 如果不希望使用默认设置，则可以在“显示格式”(Display format) 列的下拉列表中选择要

显示的格式。

• 此时必须决定是要监视还是强制所输入的变量。 在强制表的相应列中输入所需强制值和

注释。

• 请注意，只能强制外设输入和外设输出，请查看强制变量时的安全预防措施 (页 10174)。

创建注释行

需要时，可通过在“名称”(Name) 列中输入字符串“//”创建一个注释行。
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语法检查

在强制表中输入变量时，会自动在退出单元格时对该单元格进行语法检查。 错误的条目将

标记为红色。

说明

如果将鼠标指针放在红色标记的单元格中，则将显示一条简要信息对该错误进行详细说明。 

24.5.7.2 强制表中允许的操作数

强制表中允许的操作数     
下表列出了在强制表中进行强制时允许的操作数：

可用的操作数 数据类型的示例 示例（国际助记符）

外设输入/外设输出 BOOL I0.0:P；Q0.0:P
外设输入/外设输出 BYTE IB1:P；QB1:P
外设输入/外设输出 WORD IW2:P；QW3:P
外设输入/外设输出 DWORD ID2:P；QD1:P

下表列出了在强制表中进行监视时允许的操作数：

可用的操作数 数据类型的示例 示例（国际助记符）

输入/输出/位存储器 BOOL I1.0、Q1.7、M10.1
I0.0:P

输入/输出/位存储器 BYTE IB1/QB10/MB100
IB1:P

输入/输出/位存储器 WORD IW1；QW10；MW100
IW2:P

输入/输出/位存储器 DWORD ID4；QD10；MD100
ID2:P

定时器 TIMER T1
计数器 COUNTER C1
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可用的操作数 数据类型的示例 示例（国际助记符）

数据块 BOOL DB1.DBX1.0
数据块 BYTE DB1.DBB1
数据块 WORD DB1.DBW1
数据块 DWORD DB1.DBD1

说明

无法输入“DB0...”，因为系统已使用！

说明

S7-400 CPU 无法访问外设位

强制表不允许 S7-400 CPU 访问外设位，如 %I0.0:P；%Q0.0:P。 
这些位无法进行强制。

24.5.7.3 强制表允许使用的强制值

在强制表中输入强制值

下表列出了在强制表中输入强制值时所允许的操作数：

表格 24-7 位操作数

可能的位操作数 可用的强制值示例

I1.0:P True
I1.1:P False
Q1.0P 0
Q1.1:P 1
I2.0:P 2#0
I2.1:P 2#1

测试用户程序

24.5 使用强制表测试

对 PLC 进行编程

10162 编程和操作手册, 11/2022



表格 24-8 字节操作数

可能的字节操作数 可用的强制值示例

IB1:P 2#00110011
IB2:P B#16#1F
QB14:P 1F
QB10:P 'a'
IB3:P 10

表格 24-9 字操作数

可能的字操作数 可用的强制值示例

IW0:P 2#0011001100110011
IW2:P W#16#ABCD
QW10:P ABCD
QW12:P B#(12, 34)
IW4:P 'ab'
IW6:P 12300
IW8:P S5T#9S_300ms
IW10:P C#123
IW12:P D#2006-12-31

表格 24-10 双字操作数

可能的双字操作数 可用的强制值示例

ID0:P 2#00110011001100110011001100110011
ID4:P 1.2
QD10:P 1.234.e4
QD14:P Dw#16#abcdef10
ID8:P 16#ABCDEF10
ID12:P b#(12,34,56,78)
ID16:P l# -12
ID20:P L#12
ID24:P 123456789
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可能的双字操作数 可用的强制值示例

ID28:P 123456789
ID32:P T#12s300ms
ID36:P Tod#14:20:40.645
ID40:P P#e0.0

24.5.7.4 显示格式概述

强制表中的格式显示     
所选择的显示格式将指定变量值的表示方式。 
输入地址时，将自动预设一种显示格式。如果要更改此设置，则可从“显示格式”(Display 
formats) 列中的下拉列表选择显示格式。下拉列表仅提供适合所选数据类型的显示格式。列

表中的第一个显示格式为预选择的格式。

示例

下表列出了强制表中所有 CPU 系列所支持的 32 位数据类型及其可能的显示格式：

数据类型 可显示的格式

BOOL Bool、十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、Dec+/-
BYTE 十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、Dec+/-、字符

WORD 十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、Dec+/-、
Dec_Sequence、字符、SIMATIC_Time、日期、Unicode 字符、计数

器

DWORD 十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、Dec+/-、
Dec_Sequence、字符、浮点数、日时钟、定时器、Unicode 字符

SINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符

INT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、SIMATIC_Time、计数器、日期

DINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、日时钟、定时器

USINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符

UINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、SIMATIC_Time、计数器、日期
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数据类型 可显示的格式

UDINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、日时钟、定时器

REAL 浮点数、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode_Character、Dec、
Dec+/-、Dec_Sequence、日时钟、定时器

DATE 日期、Dec、十六进制、二进制

TIME_OF_DAY 日时钟、Dec、十六进制、二进制

TIME 定时器、十六进制、二进制、Dec、Dec+/-
DATE_AND_TIME 日期时间

TIMER SIMATIC_Time、十六进制、十进制、二进制

CHAR 字符、十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、Dec+/- 
WCHAR Unicode 字符、字符、十六进制、十进制、八进制、二进制、Dec、

Dec+/-
STRING 字符串

WSTRING Unicode 字符串

POINTER 指针、十六进制

COUNTER 计数器、十六进制、十进制、二进制

S5TIME SIMATIC_Time、十六进制、十进制、二进制

对于 S7-1200 CPU 系列，支持所有 32 位的数据类型（参见上表）以及 64 位数据类型 LREAL 
并支持以下可能的显示格式：

数据类型 可显示的格式

LREAL 在 TIA Protal V12 以下版本创建的项目中： 
浮点数 
注：LREAL 只能显示为 13 个数字加指数的形式。

LREAL 在 TIA Protal V12 及以上版本创建的项目中： 
浮点数、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、Unicode 字
符、Dec、
Dec+/-、Dec_Sequence、日时钟、时间、日期时间

注：LREAL 只能显示为 13 个数字加指数的形式。
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对于 S7-1500 CPU 系列，除了 32 位数据类型还支持表格中列出的 64 位数据类型，并支持

以下可能的显示格式： 

数据类型 可显示的格式

LWORD 十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、Unicode 字符、Dec、
Dec+/-、Dec_Sequence、浮点数、日时钟、时间、日期时间

LINT Dec+/-、Dec、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、日时钟、时间、日期和时间

ULINT Dec、Dec+/-、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、

Unicode 字符、Dec_Sequence、日时钟、时间、日期和时间

LREAL 浮点数、十六进制、十进制、八进制、二进制、字符、Unicode 字
符、Dec、
Dec+/-、Dec_Sequence、日时钟、时间、日期时间

LTIME 定时器、Dec+/-、Dec、十六进制、二进制

LTOD 十进制、十六进制、二进制、日时钟

LDT 十进制、十六进制、日期和时间、二进制

更多信息，请参见有效数据类型 (页 253)的说明。

说明

浮点数取整

在强制表中，浮点数以 IEEE 格式的二进制数形式存储。由于不是每个可在用户界面中显示

的浮点数（实数、长实数）都能转换成 IEEE 格式，因此可能会对浮点数进行取整运算。如

果复制了强制表中取整的浮点数，进而将其插入另一个输入字段中，则取整可能会产生轻微

差异。

说明

只能进行符号寻址

在强制表中，LWORD 或 LREAL 等长数据类型只能进行符号寻址。
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24.5.7.5 选择变量的显示格式

步骤

要选择变量的显示格式，请执行以下步骤：

1. 在强制表中输入所需的地址。

2. 在“显示格式”(Display format) 列中单击所需的单元格，打开下拉列表。
下拉列表显示允许的显示格式。

3. 从下拉列表中选择所需的显示格式。

说明

如果所选的显示格式不适用，将自动显示上次选择的显示格式。

24.5.7.6 创建并编辑注释行

注释行的基本原理

除了注释列中的行相关注释信息，还可以创建完整的注释行补充强制表的结构信息。

注释行的内容存储在“项目文本”(Project texts) 选项卡中的“语言与资源”(Languages & 
Resources)文件夹中，可编译为其它项目语言。

• 使用强制表中工具栏上的相应图标。

• 使用菜单命令“插入 > 插入注释行”(Insert > Insert comment line)。
• 使用快捷菜单命令“插入注释行”(Insert comment line)。
• 在强制表的“名称”(Name) 列中，输入字符串“//”。
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插入行注释

要插入注释行，请按以下步骤操作：

1. 打开强制表，并输入指定地址。

2. 插入新的注释行：

– 为此，需单击强制表中工具栏上的“插入注释行”(Insert comment line) 图标。

– 或者，单击菜单命令“插入 > 插入注释行”(Insert > Insert comment line)。
– 或者，单击快捷菜单命令“插入注释行”(Insert comment line)。

结果：在强制表中所选行的上方，插入一个新的注释行。

3. 在注释行中，输入相应的注释信息。输入的注释信息将显示为绿色。 
4. 要显示输入的所有注释信息，需双击“语言与资源”(Languages & Resources) 下方项目树中的

“项目文本”(Project texts)。
5. 如果要在多语言项目中将注释信息翻译为其它语言，则除了需要编辑“语言与资源 > 项目语

言”(Languages & Resources > Project languages) 下方项目树中的语言之外，还需要将项目语
言设置为指定语言。

创建注释行

要创建注释行，请按以下步骤操作：

1. 打开强制表，并输入指定地址。

2. 在“名称”(Name) 列的一个空行中，输入字符串“//”。该行将转换为一个注释行。
在其它列中无法创建注释行。 

3. 在注释行中，输入相应的注释信息。输入的注释信息将显示为绿色。 
4. 要显示输入的所有注释信息，需双击“语言与资源”(Languages & Resources) 下方项目树中的

“项目文本”(Project texts)。
5. 如果要在多语言项目中将注释信息翻译为其它语言，则除了需要编辑“语言与资源 > 项目语

言”(Languages & Resources > Project languages) 下方项目树中的语言之外，还需要将项目语
言设置为指定语言。

删除注释行

要删除注释行，请按以下步骤操作：

1. 打开包含有注释行的强制表。

2. 如果不再需要这些注释信息，则可删除包含引导字符串“//”在内的所有注释信息。

3. 也可以只删除引导字符串“//”。此时，系统将保留当前的注释消息并显示在强制表的“注
释”(Comment) 列中。

说明

删除注释行

删除注释行的同时，将删除与这些注释信息有关的项目语言和相应翻译文本。
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24.5.8 在强制表中监视变量

24.5.8.1 介绍在强制表中监视变量

简介

使用强制表可以监视 CPU 中已组态的输入和输出模块的变量，具体取决于所选的监视模式 
(页 10169)。 要监视变量，必须在线连接到 CPU。

用于监视变量的选项

可使用以下选项监视变量：

• 全部监视 (Monitor all)
执行该命令时将根据所选择的监视模式监视当前强制表中所有可见的变量：

– 在基本模式下，监视模式默认设置为“永久”(permanent)。
– 在扩展模式下，可以定义监视变量的触发点。

说明

如果在扩展模式下更改监视模式，将变为基本模式，且之前设置的监视模式在基本模

式下同样适用。

• 立即监视 (Monitor now)
执行该命令将立即监视当前强制表中可见的变量，并只监视一次。

各 CPU 在监视变量时的不同限制条件。

存在下面几种不同的 CPU 限制：

• CPU S7-300/400：
这一系列的 CPU 只能监视一个字符串的前 30 个字符。

• CPU S7-1200：
这一系列的 CPU 可以监视长达 254 个字符的字符串。

24.5.8.2 在强制表中设置监视模式

简介

通过选择监视模式，用户可以在强制表中指定变量监视的触发点和持续时间。
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可选监视模式（监视持续时间）

有下列选择：

• 永久

• 仅一次，扫描周期开始时

• 仅一次，扫描周期结束时

• 永久，扫描周期开始时

• 永久，扫描周期结束时

• 仅一次，切换到 STOP 时
• 永久，切换到 STOP 时

使用“永久”模式时的特性

进行变量监视时“永久模式”将按以下方式执行： 在周期结束时监视输入，而在周期开始

时监视输出。

选择触发点

触发点“扫描周期开始”(Beginning of scan cycle)、“扫描周期结束”(End of scan cycle) 和
“切换到 STOP”(Switch to stop)，将指定从 CPU 读取变量或在 CPU 中执行更新的时间。 
下表列出了这些触发点的位置：
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24.5.8.3 用于变量的“全部监视”命令

简介  
使用“全部监视”(Monitor all) 命令可启动对当前强制表中的可见变量进行监视。 在强制表

的基本模式下，监视模式的默认设置是“永久”(permanent)。 在扩展模式下，可以定义监

视变量的触发点。 在这种情况下，将参考指定的触发点监视变量。

要求

已经在线连接到 CPU。

步骤

要执行“全部监视”(Monitor all) 命令，请按以下步骤操作：

1. 在强制表中输入要监视的变量和相应的地址。

2. 通过单击工具栏中的
图标“显示/隐藏高级设置列”(Show/hide advanced setting columns)，切换到扩展模式。

3. 如果要更改变量的默认监视模式，则单击“使用触发器监视”(Monitor with trigger) 列中的相
应单元格并从下拉列表中选择所需的监视模式。

4. 单击工具栏中的图标“全部监视”(Monitor all)。

结果

使用所设置的监视模式监视当前强制表中的变量。 

24.5.8.4 用于变量的“立即监视”命令

简介   
“立即监视”(Monitor now) 命令将立即开始对变量进行监视，而不参考已定义的触发点。 变
量值仅被读出一次并将在强制表中显示。

要求

已经在线连接到 CPU。
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步骤

要执行“立即监视”(Monitor now) 命令，请按以下步骤操作：

1. 在强制表中输入要监视的变量和相应的地址。

2. 单击工具栏中的“立即监视”(Monitor now) 图标。

结果

仅立即监视当前强制表中的变量一次。 

24.5.9 在强制表中强制变量

24.5.9.1 强制变量的简介

简介

可以使用强制表为用户程序各变量分配固定值。 该操作称为强制。 只能强制外设输入和外

设输出。

要使用强制功能，必须在线连接到 CPU 且该 CPU 必须支持强制功能。 
如果打开已在运行强制作业的 CPU 中的“监控表和强制表”文件夹中的强制表，则系统会

首先提示您更新强制操作数的显示。 已打开的强制表中的“强制”(Forcing ) 或“停止强

制”(stopping forcing) 是唯一可以出现在该命令后面的命令。

可能的应用

通过永久性地将定义的值分配给变量，用户可以为用户程序指定定义的默认设置，然后以此

来测试编写的功能。 在基本模式和高级模式 (页 10156)下可以执行强制。
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强制变量时的注意事项

在强制之前，确保您查看了此过程的安全预防措施 (页 10174)。 

危险

防止人身伤害和物资损失！

切记，执行“强制”功能时操作不当可能会：

• 造成人员伤害或危害健康。

• 导致机器或整个设备损坏。

用于强制变量的选项

可使用以下选项强制变量：

• 强制为“0”(Force to "0")
该命令将 CPU 中的所选地址强制为强制值“0”。

• 强制为“1”(Force to "1")
该命令将 CPU 中的所选地址强制为强制值“1”。

• 全部强制 (Force all)
该命令用于启动对当前强制表中已启用地址的强制或者无中断地替换现有强制作业。 

• 停止强制

该命令用于停止对当前强制表中的所有地址进行强制。

强制变量时存在的限制

强制时请注意以下限制：

• 强制功能始终与所用 CPU 的操作数范围有关。

• 原则上，只能强制外设输入和外设输出。

• 如果在 CPU 上激活了“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 功能，则无法进行强

制。 如果需要，可在监控表中禁用该功能。
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强制变量时的独特之处

请注意，变量强制会覆盖 CPU 中的值，即使终止了与 CPU 的在线连接，仍然会继续强制变

量。 
• 停止强制

终止在线连接不会停止强制操作！ 要停止强制，必须选择“在线 > 强制 > 停止强

制”(Online > Force > Stop forcing) 命令。 此后，才不再强制当前强制表中的可见变量。

• 停止个别变量的强制

“在线 > 强制 > 停止强制”(Online > Force > Stop forcing) 命令始终应用于强制表中显示的

所有变量。 要停止强制个别变量，必须在强制表中清除这些变量的强制复选标记，并使用

“在线 > 强制 > 全部强制”(Online > Force > Force all) 命令重新启动强制。

24.5.9.2 强制变量时的安全预防措施

强制变量时的安全预防措施   
因为强制功能允许用户永久干预过程，所以必须遵守以下注意事项：

危险

防止人身伤害和物资损失！

请注意，执行“强制”功能时操作不当可能会：

• 造成人员伤害或危害健康。

• 导致机器或整个设备损坏。

小心

防止人身伤害和物资损失！

• 启动“强制”功能前，应确保当前他人没有对该 CPU 执行同样的功能。

• 只能通过单击“停止强制”(Stop forcing) 图标或使用“在线 > 强制 > 停止强制”(Online > Force 
> Stop forcing) 命令停止强制。 关闭当前强制表不会停止强制！

• 强制无法撤消！

• 注意区别“修改变量 (页 10143)”和“强制变量 (页 10172)”。
• 如果 CPU 不支持“强制”功能，则无法选择相关图标。

• 如果在 CPU 上激活了“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 功能，则无法在此 CPU 上
进行强制。 如果需要，可在监视表中禁用该功能。
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24.5.9.3 更新强制操作数

简介

如果 CPU 上已在运行强制作业，在打开强制表后，您首先需要确保 CPU 上当前强制的操作

数和值显示在强制表中。

“在线 > 强制 > 更新强制操作数”(Online > Force > Update forced operands) 命令将更新已打

开的强制表中当前在 CPU 上强制的所有操作数和值。

已打开的强制表中的“强制”(Force) 或“停止强制”(Stop forcing) 是唯一可以出现在该命令

后面的命令。

强制变量时的注意事项

在强制之前，确保您熟悉强制变量时的安全预防措施 (页 10174)。 

危险

防止人身伤害和物资损失！

切记，执行“强制”功能时操作不当可能会：

• 人员伤害或危及健康。

• 机器或整个工厂损坏。

要求

• 在线连接到 CPU。
• 强制作业当前在所用的 CPU 上运行。

操作步骤

要更新强制操作数和值，请执行以下步骤：

1. 打开强制表。

2. 建立与 CPU 的在线连接。

3. 单击“是”(Yes) 确认随后出现的“更新强制操作数”(Update forced operands) 对话框。
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结果

使用相关值更新已打开的强制表中的所有强制操作数。一个红色“F”显示在第一列中，表示

强制的操作数。

这会启用“全部强制”(Force all) 和“停止强制”(Stop forcing) 按钮，您可以选择这些功能。

说明

强制时，请注意以下事项：

• 强制无法撤消！

• 终止在线连接不会停止强制功能！

• 要停止强制，必须在活动的强制表中显示已强制的地址。

24.5.9.4 将变量强制为“0”

简介

可以使用强制功能为用户程序各变量分配固定值。 

强制变量时的注意事项

强制前，必须查看强制变量时的安全预防措施 (页 10174)。 

危险

防止人身伤害和物资损失！

请注意，执行“强制”功能时操作不当可能会：

• 危及人员生命和健康。

• 导致机器或整个设备损坏。
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要求

• 已经在线连接到 CPU。
• 所用的 CPU 支持强制功能。

• 未在要强制变量的 CPU 上开启“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 功能。 如果

需要，可在监控表中禁用该功能。 

步骤

要将变量强制为“0”，请按以下步骤操作：

1. 打开强制表。

2. 在强制表中输入所需的地址。

3. 选择“在线 > 强制 > 强制为 0”(Online > Force> Force to 0) 命令以便使用指定的值强制所选
的地址。

4. 单击“是”(Yes) 确认下一个对话框。

结果

所选的地址被强制为“0”。 不再显示黄色三角形。 例如，红色的“F”显示在第一列中时表示变

量处于强制状态。

停止强制

要停止强制，请按以下步骤操作： 
1. 打开强制表。

2. 选择“在线 > 强制 > 停止强制”(Online > Force > Stop forcing) 命令。

3. 单击“是”(Yes) 确认下一个对话框。
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结果

停止对所选值的强制。 第一列中不再显示红色“F”。 复选框后面再次出现的黄色三角形表示

已经选择了该地址进行强制，但强制尚未开始。

说明

强制时，请注意以下事项：

• 强制无法撤消！

• 终止在线连接不会停止强制！

• 要停止强制，必须在当前的强制表中显示已强制的地址。

24.5.9.5 将变量强制为“1”

简介

可以使用强制功能为用户程序各变量分配固定值。

强制变量时的注意事项

强制前，必须查看强制变量时的安全预防措施 (页 10174)。

危险

防止人身伤害和物资损失！

请注意，执行“强制”功能时操作不当可能会：

• 危及人员生命或健康

• 导致机器或整个设备损坏。

要求

• 已经在线连接到 CPU。
• 所用的 CPU 支持强制功能。

• 未在要强制变量的 CPU 上开启“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 功能。 如果

需要，可在监控表中禁用该功能。

测试用户程序

24.5 使用强制表测试

对 PLC 进行编程

10178 编程和操作手册, 11/2022



步骤

要将变量强制为“1”，请按以下步骤操作：

1. 打开强制表。

2. 在强制表中输入所需的地址。

3. 选择“在线 > 强制 > 强制为 1”(Online > Force> Force to 1) 命令以便使用指定的值强制所选
的地址。

4. 单击“是”(Yes) 确认下一个对话框。

结果

所选的地址被强制为“1”。 不再显示黄色三角形。 例如，红色的“F”显示在第一列中时表示变

量处于强制状态。

停止强制

要停止强制，请按以下步骤操作：

1. 打开强制表。

2. 选择“在线 > 强制 > 停止强制”(Online > Force > Stop forcing) 命令。

3. 单击“是”(Yes) 确认下一个对话框。

结果

停止对所选值的强制。 第一列中不再显示红色“F”。 复选框后面再次出现的黄色三角形表示

已经选择了该地址进行强制，但强制尚未开始。

说明

强制时，请注意以下事项：

• 强制无法撤消！

• 终止在线连接不会停止强制！

• 要停止强制，必须在当前的强制表中显示已强制的地址。

24.5.9.6 用于变量的“全部强制”命令

简介   
可以使用强制功能为用户程序各变量分配固定值。
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如果强制已激活，则“在线 > 强制 > 全部强制”(Online > Force > Force all) 命令会无中断地

替换该强制操作。 不再强制未选择的所有强制地址。

强制变量时的注意事项

强制前，必须查看强制变量时的安全预防措施 (页 10174)。

危险

防止人身伤害和物资损失！

请注意，执行“强制”功能时操作不当可能会：

• 危及人员生命和健康。

• 导致机器或整个设备损坏。

要求

• 已经在线连接到 CPU。
• 所用的 CPU 支持强制功能。

• 未在要强制变量的 CPU 上开启“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 功能。 如果

需要，可在监控表中禁用该功能。

步骤

要使用“在线 > 强制 > 全部强制”(Online > Force > Force all) 命令强制变量，请按以下步骤

操作：

1. 打开强制表。

2. 在强制表中输入所需的地址和强制值。

3. 通过在“强制值”(Force value) 列后的列中选中用于设定强制的复选框，选择要强制的地址。
黄色三角形将出现在所选复选框后面，表示此时选择了强制该地址但尚未强制。

4. 选择“在线 > 强制 > 全部强制”(Online > Force> Force all) 命令以便使用指定的值强制所选的
地址。

5. 单击“是”(Yes) 确认下一个对话框。

结果

所选的地址被强制为指定值。 不再显示黄色三角形。 例如，红色的“F”显示在第一列中时表

示变量处于强制状态。
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停止强制

要停止强制，请按以下步骤操作： 
1. 打开强制表。

2. 选择“在线 > 强制 > 停止强制”(Online > Force > Stop forcing) 命令。

3. 单击“是”(Yes) 确认下一个对话框。

结果

停止对所选地址的强制。 第一列中不再显示红色“F”。 复选框后面再次出现的黄色三角形表

示已经选择了该地址进行强制，但强制尚未开始。

说明

强制时，请注意以下事项：

• 强制无法撤消！

• 终止在线连接不会停止强制！

• 要停止强制，必须在当前的强制表中显示已强制的地址。

24.5.10 停止强制变量

24.5.10.1 停止强制所有变量

简介     
停止强制变量前请注意下列说明：

• 停止强制无法撤消！

• 终止在线连接不会停止强制！

• 要停止强制，必须在当前的强制表中显示已强制的地址。

测试用户程序
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强制变量时的注意事项

强制前，必须查看强制变量时的安全预防措施 (页 10174)。

危险

防止人身伤害和物资损失！

请注意，停止“强制”功能时操作不当可能会：

• 危及人员生命和健康。

• 导致机器或整个设备损坏。

要求

• 在强制表中强制变量。

• 已经在线连接到 CPU。
• 所用的 CPU 支持强制功能。

• 未在要强制变量的 CPU 上开启“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 功能。 如果

需要，可在监控表中禁用该功能。

步骤

请按以下步骤停止强制所有变量：

1. 打开强制表。

2. 选择“在线 > 强制 > 停止强制”(Online > Force> Stop forcing) 命令以停止强制所显示的地址。

3. 单击“是”(Yes) 确认“停止强制”(Stop forcing) 对话框。

结果

已停止对所有变量的强制。第一列中不再显示红色“F”。 复选框后面再次出现的黄色三角形

表示已经选择了该地址进行强制，但强制尚未开始。
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24.5.10.2 停止强制个别变量

简介     
停止强制变量前请注意下列说明：

• 停止强制无法撤消！

• 终止在线连接不会停止强制！

• 要停止强制，必须在当前的强制表中显示已强制的地址。

强制变量时的注意事项

强制前，必须查看强制变量时的安全预防措施 (页 10155)。

危险

防止人身伤害和物资损失！

请注意，停止“强制”功能时操作不当可能会：

• 危及人员生命和健康。

• 导致机器或整个设备损坏。

要求

• 在强制表中强制变量。

• 已经在线连接到 CPU。
• 所用的 CPU 支持强制功能。

• 未在要强制变量的 CPU 上开启“启用外设输出”(Enable peripheral outputs) 功能。 如果

需要，可在监控表中禁用该功能。

步骤

请按以下步骤停止强制个别变量：

1. 打开强制表。

2. 取消选中不希望强制的地址的复选框。

3. 重新选择“在线 > 强制”(Online > Force) 命令。

测试用户程序
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结果

将停止对已禁用地址的强制。第一列中不再显示红色“F”。复选框后面再次出现的黄色三角

形表示已经选择了该地址进行强制，但强制尚未开始。

测试用户程序
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通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500) 25
25.1 ProDiag 的系统要求 (S7-1500)

25.1.1 许可证注意事项 (S7-1500)

说明

监控组态已全集成在 STEP 7 Professional 中。可用于所有 STEP 7 工程师站中，且与具体应

用无关。仅授予程序代码中已实例化的监控（含全局监控）数量个许可，前 25 个监控可免

费使用。

下表列出所需的许可证数量：

使用中的监

控数量

<= 25 <= 250 <= 500 <= 750 <= 1000 > 1000

所需的许可

证数量

- 1 2 3 4 5

在 TIA Portal 中，可在以下两个位置处显示监控的编号：

• 在 ProDiag 函数的属性中

在此，可查看各 ProDiag 函数块中包含的监控数量以及允许的 大监控数量。监控的

大数量取决于各 ProDiag 函数块的版本。

ProDiag FB V1.0： 多 250 个监控

ProDiag FB V2.0： 多 1000 个监控 
更多信息，请参见“显示 ProDiag 函数块的监控数量 (页 10260)”

• 在 CPU 的设备属性中：

在此，可查看 CPU 中分配给 ProDiag 函数块的所有监控数量。基于该信息，可确定所需

的许可证数量或者当前许可证仍可创建的监控数量。

更多信息，请参见“设置 ProDiag 许可证 (页 10186)”
有关许可证常规分配的更多信息，请参见“安装 > 安装的系统要求 > 许可证注意事

项”(Installation > System requirements for installation > Notes on licenses)。

对 PLC 进行编程
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25.1.2 设置 ProDiag 许可证 (S7-1500)

要求

已创建 S7-1500 CPU。

操作步骤

要设置 ProDiag 的许可证，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，双击 S7-1500 CPU 的“设备组态”(Device configuration)。
在设备视图中，“设备组态”(Device configuration) 随即打开。

2. 在“属性”(Properties) 巡视窗口中，单击附属选项卡“常规”(General)。
3. 单击“运行系统许可证”(Runtime license) 旁的箭头。

将显示可用的运行系统许可证。

4. 单击“ProDiag”条目。
在“监控”(Supervisions) 部分，将显示 S7-1500 CPU 中所用的所有监控。

5. 根据所用的监控数量，在“运行系统许可证”(Runtime license) 部分选择所需的许可证数量。

结果

设置了所需的许可证。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.1 ProDiag 的系统要求 (S7-1500)
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25.1.3 软件和硬件要求 (S7-1500)

ProDiag 要求

下表列出了使用 ProDiag 时需满足的 低软件和硬件要求：

软件/硬件 要求

TIA Portal STEP 7 Professional
S7-1500 系列 CPU >= 固件版本 V2.0

25.2 ProDiag 的技术规范 (S7-1500)

25.2.1 ProDiag 的技术规范 (S7-1500)

说明

下表列出了可能的 大值：

对象 对象数量

ProDiag 函数块 在一个项目中， 多可使用 100 个 ProDiag 函数块。

ProDiag 监控 ProDiag FB V1.0：
一个 ProDiag 函数块 多可分配 250 个监控。

ProDiag FB V2.0：
一个 ProDiag FB 多可分配 1000 个监控。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.2 ProDiag 的技术规范 (S7-1500)
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25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

25.3.1 ProDiag 简介 (S7-1500)

说明

从 TIA Portal V14 起，可通过 ProDiag 功能对设备或工厂进行监控，并在故障时采取必要措

施。通过为不同故障类型创建的监控报警，可快速获取有关监控类型、故障位置及故障原因

等具体信息。也可以输出如何消除确定故障的相关说明。这也就意味着，不仅只是故障检测，

同时还可提前识别故障可能发生的风险，并采取相应措施加以预防。

只需执行几个组态步骤，即可在程序中快速集成监控功能，而无需更改程序代码。例如，可

创建一个监控，检测布尔型操作数的信号状态。设定操作数的信号状态时，ProDiag 监控报

警将根据所组态的 ProDiag 监控设置输出相应信息。由于仅监控单个的操作数且无需额外编

程，因此监控的组态与 TIA Portal 的编程语言无关。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

10188 编程和操作手册, 11/2022



通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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有关如何使用 ProDiag 创建监控的应用示例，请参见“根据一个操作数监控创建监控的示例 
(页 10192)”

优势

通过 ProDiag 监控设备或工厂具有以下优势：

• 只要用户不在用户程序中调用自定义的函数块和 ProDiag 函数块，则在创建监控时无需

更改程序代码，并且 ProDiag 函数在 ProDiag 组织块中自动调用。

• 通过 ProDiag 函数块，可创建各种单元并根据工艺要求在单元内对所有监控进行分组（如

电机）。

• 凭借早期生成的警告或或信息，可显著降低因故障或发生可预测事件时的停机和停产时间。

• 由于故障原因等特定信息的及时提供，极大简化了现场工程师的故障排除与设备维护操作。

• 监控组态极为简单易用，无需考虑所使用的 S7-1500 CPU。
• 也可以同时监控 F 块和受专有技术保护的函数块且没有 ProDiag 问题，因为它们不会更

改，进而无需重新编译。

• 报警文本自动从项目中的文本获得，如： 
– 类别

– CPU 名称

– 函数块名称

– 实例名称等

• CPU 组态的变更将自动显示在 HMI 设备中。报警文本直接在 CPU 中管理。

• 对循环时间相对较小的影响。

• 监控的更改管理全部在 TIA Portal 中完成。即，用户无需关注数据的一致性维护。这样，

可在很大程度上错误避免报警文本的可能。

25.3.2 使用 ProDiag 时的要求 (S7-1500)

无 ProDiag 监控

如果无 ProDiag 监控，则可能因以下原因导致：

• 所选择的对象不支持 ProDiag。
• 所选择参数或变量的数据类型不是 BOOL。
• 所选择的块不是一个函数块。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)
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• CPU 不支持 ProDiag。使用 S7-1500。
• CPU 版本低于 V2.0。

说明

在 Multiuser Engineering 中使用 ProDiag
在 Multiuser Engineering 中，始终支持 ProDiag 监控的块（如 FB 或全局 DB、软件单元、PLC 
数据类型或变量）。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)
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25.3.3 根据一个操作数监控创建监控的示例 (S7-1500)

说明

下面的示例提供了如何根据操作数监控创建监控的简要概述：有关各个步骤的详细信息，将

在随后的章节中进行说明。

1. 创建 PRODIAG 监控组。为此，插入类型 PRODIAG、名称为“Station_1”的新函数块：

2. 调用项目树的“公共数据”(Common data) 文件夹中的 ProDiag 监控设置。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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3. 指定 ProDiag 监控设置

4. 在默认变量表中声明布尔型变量并添加监控。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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5. 在巡视窗口的“属性 > 监控”(Properties > Supervisions) 中，定义操作数监控的属性。

在该函数块或 PLC 数据类型的监控处，可创建一个全局变量监控，也可创建一个局部参数监
控。为此，可使用包括在程序代码中的操作数，或创建一个新的操作数并随后在程序代码中
进行调用。创建参数监控时，需在程序代码中调用该函数块。

6. 编译并下载该项目。
ProDiag 函数块“Station_1”将在 ProDiag 组织块中自动调用。

参见

创建 ProDiag 函数块 (页 10230)
定义 ProDiag 监控设置 (页 10260)
创建并实例化 ProDiag 监控 (页 10281)

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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25.3.4 监控类型 (S7-1500)

25.3.4.1 监控类型概述 (S7-1500)

说明

通过 ProDiag 功能，可定义以下监控类型的不同报警文本：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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有关定义报警文本的更多信息，请参见“指定中央 ProDiag 报警文本 (页 10271)”

说明

有关监控类型的更多详细信息，请参见：

“操作数监控 (页 10196)”
“互锁监控 (页 10198)”
“动作监控 (页 10200)”
“响应监控 (页 10202)”
“位置监控 (页 10204)”
“文本消息 (页 10206)”
“错误消息 (页 10208)”

说明

有关监控类型的示例，请参见：

“操作数监控示例 (页 10211)”
“互锁监控的示例 (页 10213)”
“动作监控的示例 (页 10217)”
“响应监控的示例 (页 10220)”
“位置监控的示例 (页 10223)”
“文本消息的示例 (页 10226)”
“错误消息示例 (页 10227)”

25.3.4.2 操作数监控 (S7-1500)

说明

操作数监控将监视布尔型操作数的信号状态（TRUE 或 FALSE），主要用于监控相应的“静

态信号”，如设备的压力、温度和信号等等。

操作数监控也可用于监视两个相互关联的布尔型操作数。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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操作数监控的触发在分配的 ProDiag 函数块中置位错误标志。因此，可通过“ProDiag 
overview”对象在 HMI 设备上显示该故障/错误并在用户程序中查询。例如，发生特定故障/错
误时关闭机器。

说明

有关 HMI 对象“ProDiag overview”的更多信息

更多信息，请参见 TIA Portal 的信息系统。“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 监
控设备和工厂 > 监控可视化 > 组态 ProDiag 概览”

组态

下表列出了操作数监控的组态：

属性 条目 操作数状态 说明

监控的变量 / 参数 * 必需 TRUE 或 FALSE 待监控的操作数

延时时间 可选 时间值，如

T#2s 或数据类

型 TIME 的变量。

对监控的操作数信号状态进行排队时，

允许超出的时间值。如果超出该时间

（如回跳时间），则表示发生故障并显

示一个监控报警。

条件 1 可选 TRUE 或 FALSE 如果使用多个条件，则这些条件将自动

执行逻辑“与”运算。条件 2 可选

条件 3 可选

类别 必需 - 可以定义 多 8 个类别。默认情况下，

前 3 个类别由系统预分配，但用户可随

时对其进行更改。

1. 错误

2. 警告

3. 信息

在 ProDiag 监控设置中，可指定相应的

类别。 
更多信息，请参见“类别概述 
(页 10262)”。

子类别 1 可选 - 每个子类别 大可定义 16 个条目。

更多信息，请参见“子类别概述 
(页 10265)”。

子类别 2 可选 -

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 10197



属性 条目 操作数状态 说明

ProDiag FB（仅适用于

全局监控）

必需 - 每个监控都必须分配给一个 ProDiag 函
数块。

更多信息，请参见“ProDiag 函数块概

述 (页 10230)”。
错误标志（仅适用于全

局监控）

由系统

输入。

- 指示是否发生了故障：

• TRUE = 监控报警已触发

• FALSE = 无监控报警，即未发生故障

错误标志从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

报警文本（参见设置） 由系统

输入。

- 在 ProDiag 监控设置中，可定义报警文

本的内容。 
更多信息，请参见“报警文本编辑器的

结构 (页 10271)”。
* 根据创建的监控为局部监控或全局监控，在“属性”(Properties) 选项卡中将显示监控的

变量（全局）或监控的参数（局部）。

参见

操作数监控示例 (页 10211)

25.3.4.3 互锁监控 (S7-1500)

说明

互锁监控用于监视触发该动作（触发器）或在超出延时时间（可选）后，是否执行该动作且

联锁条件是否满足。如果不满足互锁条件，则表示发生故障，将不执行该动作。

互锁监控通常用于监控驱动电机运行的输出。

互锁监控的触发在分配的 ProDiag 函数块中置位错误标志。因此，可通过“ProDiag overview”
对象在 HMI 设备上显示该故障/错误并在用户程序中查询。例如，发生特定故障/错误时关闭

机器。

说明

有关 HMI 对象“ProDiag overview”的更多信息

更多信息，请参见 TIA Portal 的信息系统。“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 监
控设备和工厂 > 监控可视化 > 组态 ProDiag 概览”

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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组态

下表列出了互锁监控的组态：

属性 条目 操作数状态 说明

监控的变量 / 参数 * 必需 TRUE 或 FALSE 待监控的操作数

延时时间 可选 时间值，如

T#2s 或数据类

型 TIME 的变量。

对监控的操作数信号状态进行排队时，

允许超出的时间值。如果超出该时间

（如回跳时间），则表示发生故障并显

示一个监控报警。

执行器（条件 1） 必需 TRUE 或 FALSE 条件 1 必须存在。

如果使用多个条件，则这些条件将自动

执行逻辑“与”运算。

条件 2 可选

条件 3 可选

类别 必需 - 可以定义 多 8 个类别。默认情况下，

前 3 个类别由系统预分配，但用户可随

时对其进行更改。

1. 错误

2. 警告

3. 信息

在 ProDiag 监控设置中，可指定相应的

类别。

更多信息，请参见“类别概述 
(页 10262)”。

子类别 1 可选 - 每个子类别 大可定义 16 个条目。 
更多信息，请参见“子类别概述 
(页 10265)”。

子类别 2 可选 -

ProDiag FB（仅适用于

全局监控）

必需 - 每个监控都必须分配给一个 ProDiag 函
数块。

更多信息，请参见“ProDiag 函数块概

述 (页 10230)”。
错误标志（仅适用于全

局监控）

由系统

输入。

- 指示是否发生了故障：

• TRUE = 监控报警已触发

• FALSE = 无监控报警，即未发生故障

错误标志从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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属性 条目 操作数状态 说明

报警文本（参见设置） 由系统

输入。

- 在 ProDiag 监控设置中，可定义报警文

本的内容。

更多信息，请参见“报警文本编辑器的

结构 (页 10271)”。
* 根据创建的监控为局部监控或全局监控，在“属性”(Properties) 选项卡中将显示监控的

变量（全局）或监控的参数（局部）。

参见

互锁监控的示例 (页 10213)
监控的用途 (页 10287)

25.3.4.4 动作监控 (S7-1500)

说明

动作监控用于监视设备运行后的启动时间内传送带上的生产部件是否离开起始位置。例如，

这样可防止生产部件在运动过程中停止移动。动作监控尤其适用于诸如填仓之类的缓慢过程

中。

动作监控的触发在分配的 ProDiag 函数块中置位错误标志。因此，可通过“ProDiag overview”
对象在 HMI 设备上显示该故障/错误并在用户程序中查询。例如，发生特定故障/错误时关闭

机器。

说明

有关 HMI 对象“ProDiag overview”的更多信息

更多信息，请参见 TIA Portal 的信息系统。“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 监
控设备和工厂 > 监控可视化 > 组态 ProDiag 概览”

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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组态

下表列出了动作监控的组态：

设置 条目 操作数状态 说明

监控的变量 / 参数 * 必需 TRUE 或 FALSE 待监控的操作数

启动时间 必需 Time 值， 小 
T#150s 或数据

类型 TIME 的变

量。

离开起始位置前需等待的时间。启动时

间需大于循环时间。

动作（条件 1） 必需 TRUE 或 FALSE 条件 1 必须存在。

如果使用多个条件，则这些条件将自动

执行逻辑“与”运算。

条件 2 可选

条件 3 可选

类别 必需 - 可以定义 多 8 个类别。默认情况下，

前 3 个类别由系统预分配，但用户可随

时对其进行更改。

1. 错误

2. 警告

3. 信息

在 ProDiag 监控设置中，可指定相应的

类别。

更多信息，请参见“类别概述 
(页 10262)”。

子类别 1 可选 - 每个子类别 大可定义 16 个条目。 
更多信息，请参见“子类别概述 
(页 10265)”。

子类别 2 可选 -

ProDiag FB（仅适用于

全局监控）

必需 - 每个监控都必须分配给一个 ProDiag 函
数块。

更多信息，请参见“ProDiag 函数块概

述 (页 10230)”。
错误标志（仅适用于全

局监控）

由系统

输入。

- 指示是否发生了故障：

• TRUE = 监控报警已触发

• FALSE = 无监控报警，即未发生故障

错误标志从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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设置 条目 操作数状态 说明

报警文本（参见设置） 由系统

输入。

- 在 ProDiag 监控设置中，可定义报警文

本的内容。 
更多信息，请参见“报警文本编辑器的

结构 (页 10271)”。
* 根据创建的监控为局部监控或全局监控，在“属性”(Properties) 选项卡中将显示监控的

变量（全局）或监控的参数（局部）。

参见

动作监控的示例 (页 10217)
监控的用途 (页 10287)

25.3.4.5 响应监控 (S7-1500)

说明

响应监控用于监控设备运行后在响应时间内传送带上的生产部件是否到达指定的结束位置。

这样，可防止生产部件跌落或卡住。响应监控尤其适用于快速过程中。 
响应监控的触发在分配的 ProDiag 函数块中置位错误标志。因此，可通过“ProDiag overview”
对象在 HMI 设备上显示该故障/错误并在用户程序中查询。例如，发生特定故障/错误时关闭

机器。

说明

有关 HMI 对象“ProDiag overview”的更多信息

更多信息，请参见 TIA Portal 的信息系统。“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 监
控设备和工厂 > 监控可视化 > 组态 ProDiag 概览”

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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组态

下表列出了响应监控的组态：

设置 条目 操作数状态 说明

监控的变量 / 参数 * 必需 TRUE 或 FALSE 待监控的操作数

响应时间 必需 时间值，如

T#5000 ms 或数

据类型 TIME 的
变量。

达到结束位置之前，需等待的 长时

间。如果超出该时间，则表示发生故障

并显示一个监控报警。

动作（条件 1） 必需 TRUE 或 FALSE 条件 1 必须存在。

如果使用多个条件，则这些条件将自动

执行逻辑“与”运算。

条件 2 可选

条件 3 可选

类别 必需 - 可以定义 多 8 个类别。默认情况下，

前 3 个类别由系统预分配，但用户可随

时对其进行更改。

1. 错误

2. 警告

3. 信息

在 ProDiag 监控设置中，可指定相应的

类别。

更多信息，请参见“类别概述 
(页 10262)”。

子类别 1 可选 - 每个子类别 大可定义 16 个条目。 
更多信息，请参见“子类别概述 
(页 10265)”。

子类别 2 可选 -

ProDiag FB（仅适用于

全局监控）

必需 - 每个监控都必须分配给一个 ProDiag 函
数块。

更多信息，请参见“ProDiag 函数块概

述 (页 10230)”。
错误标志（仅适用于全

局监控）

由系统

输入。

- 指示是否发生了故障：

• TRUE = 监控报警已触发

• FALSE = 无监控报警，即未发生故障

错误标志从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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设置 条目 操作数状态 说明

报警文本（参见设置） 由系统

输入。

- 在 ProDiag 监控设置中，可定义报警文

本的内容。

更多信息，请参见“报警文本编辑器的

结构 (页 10271)”。
* 根据创建的监控为局部监控或全局监控，在“属性”(Properties) 选项卡中将显示监控的

变量（全局）或监控的参数（局部）。

参见

响应监控的示例 (页 10220)
监控的用途 (页 10287)

25.3.4.6 位置监控 (S7-1500)

说明

位置监控用于监视在超出延时时间后，稳态模式下的生产部件是否刚刚到达结束位置（起始

位置或目标位置）。在不进行触发时，设备不应再次离开该结束位置。例如，如果生产部件

受到叉车传送带敲击的情况。

位置监控的触发在分配的 ProDiag 函数块中置位错误标志。因此，可通过“ProDiag overview”
对象在 HMI 设备上显示该故障/错误并在用户程序中查询。例如，发生特定故障/错误时关闭

机器。

说明

有关 HMI 对象“ProDiag overview”的更多信息

更多信息，请参见 TIA Portal 的信息系统。“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 监
控设备和工厂 > 监控可视化 > 组态 ProDiag 概览”

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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组态

下表列出了位置监控的组态：

设置 条目 操作数状态 说明

监控的变量 / 参数 * 必需 TRUE 或 FALSE 待监控的操作数

延时时间 可选 时间值，如

T#2s 或数据类

型 TIME 的变量。

对监控的操作数信号状态进行排队时，

允许超出的时间值。如果超出该时间

（如回跳时间），则表示发生故障并显

示一个监控报警。

动作（条件 1） 必需 TRUE 或 FALSE 条件 1 必须存在。

如果使用多个条件，则这些条件将自动

执行逻辑“与”运算。

条件 2 可选

条件 3 可选

类别 必需 - 可以定义 多 8 个类别。默认情况下，

前 3 个类别由系统预分配，但用户可随

时对其进行更改。

1. 错误

2. 警告

3. 信息

在 ProDiag 监控设置中，可指定相应的

类别。

更多信息，请参见“类别概述 
(页 10262)”。

子类别 1 可选 - 每个子类别 大可定义 16 个条目。

更多信息，请参见“子类别概述 
(页 10265)”。

子类别 2 可选 -

ProDiag FB（仅适用于

全局监控）

必需 - 每个监控都必须分配给一个 ProDiag 函
数块。

更多信息，请参见“ProDiag 函数块概

述 (页 10230)”。
错误标志（仅适用于全

局监控）

由系统

输入。

- 指示是否发生了故障：

• TRUE = 监控报警已触发

• FALSE = 无监控报警，即未发生故障

错误标志从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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设置 条目 操作数状态 说明

报警文本（参见设置） 由系统

输入。

- 在 ProDiag 监控设置中，可定义报警文

本的内容。 
更多信息，请参见“报警文本编辑器的

结构 (页 10271)”。
* 根据创建的监控为局部监控或全局监控，在“属性”(Properties) 选项卡中将显示监控的

变量（全局）或监控的参数（局部）。

参见

位置监控的示例 (页 10223)
监控的用途 (页 10287)

25.3.4.7 文本消息 (S7-1500)

说明

通过这种附加的监控类型，可以只输出详细文本域中定义的文本。触发文本消息时，不会置

位 ProDiag 背景数据块中“State”状态变量的组错误位“All”。

组态

下表列出了文本消息的组态：

设置 条目 操作数状态 说明

监控的变量 / 参数 * 必需 TRUE 或 FALSE 待监控的操作数

延时时间 可选 时间值，如

T#2s 或数据类

型 TIME 的变量。

对监控的操作数信号状态进行排队时，

允许超出的时间值。如果超出该时间

（如回跳时间），则表示发生故障并显

示一条文本消息。

条件 1 可选 TRUE 或 FALSE 如果使用多个条件，则这些条件将自动

执行逻辑“与”运算。条件 2 可选

条件 3 可选

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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设置 条目 操作数状态 说明

类别 必需 - 可以定义 多 8 个类别。默认情况下，

前 3 个类别由系统预分配，但用户可随

时对其进行更改。

1. 错误

2. 警告

3. 信息

在 ProDiag 监控设置中，可指定相应的

类别。

更多信息，请参见“类别概述 
(页 10262)”。

子类别 1 可选 - 每个子类别 大可定义 16 个条目。 
更多信息，请参见“子类别概述 
(页 10265)”。

子类别 2 可选 -

ProDiag FB（仅适用于

全局监控）

必需 - 每个监控都必须分配给一个 ProDiag 函
数块。

更多信息，请参见“ProDiag 函数块概

述 (页 10230)”。
错误标志（仅适用于全

局监控）

由系统

输入。

- 指示是否发生了故障：

• TRUE = 已触发文本消息

• FALSE = 无文本消息，即未发生故障

错误标志从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

报警文本（参见设置） 由系统

输入。

- 在 ProDiag 监控设置中，可定义报警文

本的内容。

更多信息，请参见“报警文本编辑器的

结构 (页 10271)”。
* 根据创建的监控为局部监控或全局监控，在“属性”(Properties) 选项卡中将显示监控的

变量（全局）或监控的参数（局部）。

参见

文本消息的示例 (页 10226)

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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25.3.4.8 错误消息 (S7-1500)

说明

“错误消息”(Error message) 类型的监控将输出一条简单的文本消息和一个错误编号。通过这

种附加的监控类型，可以只输出详细文本域中定义的文本和错误编号。

错误消息的触发在分配的 ProDiag 函数块中置位错误标志。因此，可通过“ProDiag overview”
对象在 HMI 设备上显示该故障/错误并在用户程序中查询。例如，发生特定故障/错误时关闭

机器。

说明

有关 HMI 对象“ProDiag overview”的更多信息

更多信息，请参见 TIA Portal 的信息系统。“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 监
控设备和工厂 > 监控可视化 > 组态 ProDiag 概览”

组态

下表列出了错误消息的组态：

设置 条目 操作数状态 说明

监控的变量 / 参数 * 必需 TRUE 或 FALSE 待监控的操作数

延时时间 可选 时间值，如

T#2s 或数据类

型 TIME 的变量。

对监控的操作数信号状态进行排队时，

允许超出的时间值。如果超出该时间

（如回跳时间），则表示发生故障并显

示错误消息。

条件 1 可选 TRUE 或 FALSE 如果使用多个条件，则这些条件将自动

执行逻辑“与”运算。条件 2 可选

条件 3 可选

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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设置 条目 操作数状态 说明

类别 必需 - 可以定义 多 8 个类别。默认情况下，

前 3 个类别由系统预分配，但用户可随

时对其进行更改。

1. 错误

2. 警告

3. 信息

在 ProDiag 监控设置中，可指定相应的

类别。

更多信息，请参见“类别概述 
(页 10262)”。

子类别 1 可选 - 每个子类别 大可定义 16 个条目。

更多信息，请参见“子类别概述 
(页 10265)”。

子类别 2 可选 -

ProDiag FB（仅适用于

全局监控）

必需 - 每个监控都必须显式分配给一个 
ProDiag 函数块。

更多信息，请参见“ProDiag 函数块概

述 (页 10230)”。
错误标志（仅适用于全

局监控）

由系统

输入。

- 指示是否发生了故障：

• TRUE = 监控报警已触发

• FALSE = 无监控报警，即未发生故障

错误标志从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

报警文本（参见设置） 由系统

输入。

- 在 ProDiag 监控设置中，可定义报警文

本的内容。

更多信息，请参见“报警文本编辑器的

结构 (页 10271)”。
* 根据创建的监控为局部监控或全局监控，在“属性”(Properties) 选项卡中将显示监控的

变量（全局）或监控的参数（局部）。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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25.3.5 不同监控类型的示例 (S7-1500)

25.3.5.1 简介 (S7-1500)

说明

在以下示例中，通用将生产部件从左侧逐步移动到右侧，对所有监控类型进行详细说明。在

此过程中，可能会发生各种不同故障；例如，生产部件未离开起始位置，或生产部件未及时

到达其结束位置。要监控整个过程并识别所有问题，可通过 ProDiag 功能进行不同的监控。

下图可作为后续所有示例的样板：

相应示例中所需的操作数将突出显示为灰色。

在以下章节中，将介绍所有监控类型的示例：

• “操作数监控示例 (页 10211)”
• “互锁监控的示例 (页 10213)”
• “动作监控的示例 (页 10217)”
• “响应监控的示例 (页 10220)”
• “位置监控的示例 (页 10223)”

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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25.3.5.2 操作数监控示例 (S7-1500)

要求

已为“Conv_Switch_Left”操作数创建了一个监控，并选择监控类型“操作数”(Operand)。

说明

下图显示了静止状态下传送带上的生产部件。该生产部件位于起始位置的左侧，当前尚未触

发。箭头指示开始生产时，生产部件从左向右以及从右向左的移动：

该监控所需的操作数将突出显示为灰色。

操作数 说明

Conv_Actor_Forward
Conv_Actor_Backward

用户程序中向左和向右移动的控制信号（电

机的输出）。

Conv_Forward_Trigger
Conv_Backward_Trigger

用户程序中触发进行向左和向右移动的控制

信号（如，来自 GRAPH 函数块）。

Conv_Switch_Left
Conv_Switch_Right

生产部件的起始位置和目标位置。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作数 说明

Conv_Auto / Hand 操作模式的选择开关。

Conv_Push_Button_Forward
Conv_Push_Button_Backward

控制向前和向后运动的按钮。

操作步骤

在操作数监控的属性中输入以下值：

属性 值 操作数状态/说明

监控类型 Operand -
监控的变量 Conv_Switch_Left TRUE

当操作数切换为信号状态 TRUE 且满足

所有条件时，将触发监控报警。

延时时间 T#0ms 该故障需立即检测并报告。因此，延

时时间指定为 0ms。
条件 1 Conv_Switch_Right TRUE

"条件 1”可用于监控两个相互关联的布

尔型操作数。

条件 2 - 这两个条件不是必需条件。

条件 3 -
类别 1：Error 将监控报警的触发分类为错误。

子类别 1 - 这些子类别非必需类别。

子类别 2 -
ProDiag 函数块 Default_SupervisionFB 关联的 ProDiag 函数块。如果未使用用

户自定义的函数块，则系统默认使用 
Default_SupervisionFB。

错误标志 Default_SupervisionDB.Conv_
Switch_Left_O_1.Err

发生故障时，置位该错误标志。

详细文本域 Both operands have the signal 
state TRUE

可通过监控报警输出说明文本。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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结果

系统将监视被监控操作数“Conv_Switch_Left”和条件 1“Conv_Switch_Right”的信号状态是否

为 TRUE。即，其中一个的信号状态从 FALSE 变更为 TRUE 时，表示无故障。但两个信号状

态都为 TRUE 时，则表示发生故障并显示一条监控报警。

根据 ProDiag 监控设置中的基本监控设置，显示的监控报警可能为：

操作数错误时的监控报警

Error:Operand:CPU_50:Default_SupervisionFB:I 60.3:Conv_Switch_Left:Both operands have the 
signal state TRUE

参见

操作数监控 (页 10196)

25.3.5.3 互锁监控的示例 (S7-1500)

要求

已为“Conv_Actor_Forward”操作数创建了两个监控，并选择监控类型“互锁”(Interlock)。
• Supervision_ID_1 (Default_SupervisionFB)
• Supervision_ID_2 (Default_SupervisionFB)
在此，可执行“或”运算。例如，将 <Supervision_ID_1> 的条件定义为“自动模

式”(Automatic mode)，将 <Supervision_ID_2> 的条件定义为“手动模式”(Manual mode)。

说明

应用场合

请确保全局变量“Conv_Actor_Forward”未声明为输入。

有关应用场合的更多信息，请参见“监控的用途 (页 10287)”。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

下图显示了静止状态下传送带上的生产部件。该生产部件位于起始位置的左侧，当前尚未触

发。箭头指示开始生产时，生产部件从左向右以及从右向左的移动：

该监控所需的操作数将突出显示为灰色。

操作数 说明

Conv_Actor_Forward
Conv_Actor_Backward

用户程序中向左和向右移动的控制信号（电

机的输出）。

Conv_Forward_Trigger
Conv_Backward_Trigger

用户程序中触发进行向左和向右移动的控制

信号（如，来自 GRAPH 函数块）。

Conv_Switch_Left
Conv_Switch_Right

生产部件的起始位置和目标位置。

Conv_Auto / Hand 操作模式的选择开关。

Conv_Push_Button_Forward
Conv_Push_Button_Backward

控制向前和向后运动的按钮。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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自动模式下的操作步骤

在联锁监控属性中输入以下值：

属性 值 操作数状态/说明

监控类型 Interlock -
监控的变量 Conv_Actor_Forward FALSE

当操作数切换为信号状态 
FALSE 或保持信号状态 TRUE 
且满足所有条件时，将触发

监控报警。

延时时间 T#0ms 该故障需立即检测并报告。

因此，延时时间指定为 0ms。
执行器（条件 1） Conv_Forward_Trigger TRUE

"条件 1”可用于监控两个相互

关联的布尔型操作数。

条件 2 Conv_Auto / Manu TRUE = 自动模式

条件 3 - 此条件非必需条件。

类别 1：Error 将监控报警的触发分类为错

误。

子类别 1 - 这些子类别非必需类别。

子类别 2 -
ProDiag 函数块 Default_SupervisionFB 关联的 ProDiag 函数块。如果

未使用用户自定义的函数

块，则系统默认使用 
Default_SupervisionFB。

错误标志 Default_SupervisionDB.Conv_Actor_For
ward_I_1.Err

发生故障时，置位该错误标

志。

详细文本域 Automatic mode 可通过监控报警输出说明文

本。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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手动模式下的操作步骤

在操作数监控的属性中输入以下值：

属性 值 操作数状态/说明

监控类型 Interlock -
监控的操作数 Conv_Actor_Forward FALSE

操作数的信号状态切换为 
FALSE 且满足所有条件时，触

发该监控报警。

延时时间 T#0ms 该故障需立即检测并报告。

因此，延时时间指定为 0ms。
执行器（条件 1） Conv_Push_Button_Forward TRUE

"条件 1”可用于监控两个相互

关联的布尔型操作数。

条件 2 Conv_Auto / Manu FALSE = 手动模式

条件 3 - 此条件非必需条件。

类别 1：Error 将监控报警的触发分类为错

误。

子类别 1 - 这些子类别非必需类别。

子类别 2 -
ProDiag 函数块 Default_SupervisionFB 关联的 ProDiag 函数块。如果

未使用用户自定义的函数

块，则系统默认使用 
Default_SupervisionFB。

错误标志 Default_SupervisionDB.Conv_Actor_For
ward_I_1.Err

发生故障时，置位该错误位。

详细文本域 Manual mode 可通过监控报警输出说明文

本。

结果

程序中的操作数“Conv_Forward_Trigger”、控制按钮和操作数

“Conv_Push_Button_Forward”，将触发生产部件从左向右移动。但生产部件并未离开左侧的

起始位置，因而操作数“Conv_Actor_Forward”不会切换为信号状态 TRUE。在运动过程中，这

种情况也可能会发生。这意味着，触发该监控报警的所有要求均已满足。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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根据 ProDiag 监控设置中的基本监控设置，该监控报警可能显示为：

自动模式下，联锁错误的监控报警

Error:Interlock:CPU_50:Default_SupervisionFB:I 
61.5:Conv_Actor_Forward:Automatic mode

手动模式下，联锁错误的监控报警

Error:Interlock:CPU_50:Default_SupervisionFB:I 61.5:Conv_Actor_Forward:Manual mode

参见

互锁监控 (页 10198)

25.3.5.4 动作监控的示例 (S7-1500)

要求

已为“Conv_Switch_Left”操作数创建了一个监控，并选择监控类型“动作”(Action)。

说明

应用场合

请确保全局变量“Conv_Switch_Left”未声明为输出。

有关应用场合的更多信息，请参见“监控的用途 (页 10287)”。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

下图显示了静止状态下传送带上的生产部件。生产部件位于左侧的起始位置。箭头指示出生

产开始时，生产部件从左向右及从右向左的移动。用户程序当前触发了生产部件从左向右的

移动，但生产部件尚未及时离开起始位置：

该监控所需的操作数将突出显示为灰色。

操作数 说明

Conv_Actor_Forward
Conv_Actor_Backward

用户程序中向左和向右移动的控制信号（电

机的输出）。

Conv_Forward_Trigger
Conv_Backward_Trigger

用户程序中触发进行向左和向右移动的控制

信号（如，来自 GRAPH 函数块）。

Conv_Switch_Left
Conv_Switch_Right

生产部件的起始位置和目标位置。

Conv_Auto / Hand 操作模式的选择开关。

Conv_Push_Button_Forward
Conv_Push_Button_Backward

控制向前和向后运动的按钮。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作步骤

在动作监控的属性中输入以下值：

属性 值 操作数状态/说明

监控类型 Action -
监控的变量 Conv_Switch_Left TRUE

如果生产部件未离开传送带

左侧的起始位置，则操作数

“Conv_Switch_Left”的信号状

态将保持为 TRUE。满足所有

条件时，触发该监控报警。

启动时间 T#200ms 生产部件必需在 200ms 内离

开起始位置。

动作（条件 1） Conv_Actor_Forward TRUE
有移动控制信号。

"条件 1”可用于监控两个相互

关联的布尔型操作数。

条件 2 - 这两个条件不是必需条件。

条件 3 -
类别 1：Error 将监控报警的触发分类为错

误。

子类别 1 - 这些子类别非必需类别。

子类别 2 -
ProDiag 函数块 Default_SupervisionFB 关联的 ProDiag 函数块。如果

未使用用户自定义的函数

块，则系统默认使用 
Default_SupervisionFB。

错误标志 Default_SupervisionDB.Conv_Switch_L
eft_A_1.Err

发生故障时，置位该错误标

志。

详细文本域 - 可通过监控报警输出说明文

本。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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结果

在程序中，通过操作数“Conv_Forward_Trigger”触发生产部件从左向右移动。操作数

“Conv_Actor_Forward”的信号状态切换为 TRUE，生产部件开始从左向右移动。但生产部件

未离开传送带左侧的起始位置，因而操作数“Conv_Switch_Left”的信号状态仍为 TRUE。这意

味着，触发该监控报警的所有要求均已满足。

根据 ProDiag 监控设置中的基本监控设置，该监控报警可能显示为：

自动模式下，联锁错误的监控报警

Error:Action:CPU_50:Default_SupervisionFB:I 60.3:Conv_Switch_Left

参见

动作监控 (页 10200)

25.3.5.5 响应监控的示例 (S7-1500)

要求

已为“Conv_Switch_Right”操作数创建了一个监控，并选择监控类型“响应”(Reaction)。

说明

应用场合

请确保全局变量“Conv_Switch_Right”未声明为输出。

有关应用场合的更多信息，请参见“监控的用途 (页 10287)”。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

下图显示了静止状态下传送带上的生产部件。生产部件正从左（起始位置）向右（结束位置）

移动。箭头指示出生产开始时，生产部件从左向右及从右向左的移动。用户程序触发了生产

部件从左向右移动，但生产部件未及时到达结束位置：

该监控所需的操作数将突出显示为灰色。

操作数 说明

Conv_Actor_Forward
Conv_Actor_Backward

用户程序中向左和向右移动的控制信号（电

机的输出）。

Conv_Forward_Trigger
Conv_Backward_Trigger

用户程序中触发进行向左和向右移动的控制

信号（如，来自 GRAPH 函数块）。

Conv_Switch_Left
Conv_Switch_Right

生产部件的起始位置和目标位置。

Conv_Auto / Hand 操作模式的选择开关。

Conv_Push_Button_Forward
Conv_Push_Button_Backward

控制向前和向后运动的按钮。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作步骤

在动作监控的属性中输入以下值：

属性 值 操作数状态/说明

监控类型 Reaction -
监控的变量 Conv_Switch_Right FALSE

当生产部件到达结束位置

时，该操作数的信号状态将

切换为 TRUE。如果在响应时

间内未达到结束位置且满足

所有条件，则触发一条监控

报警。

响应时间 T#5000ms 生产部件从左（起始位置）

向右（结束位置）的移动时

间不得超过 5 秒。

动作（条件 1） Conv_Actor_Forward TRUE
有移动控制信号。

"条件 1”可用于监控两个相互

关联的布尔型操作数。

条件 2 - 这两个条件不是必需条件。

条件 3 -
类别 1：Error 将监控报警的触发分类为错

误。

子类别 1 - 这些子类别非必需类别。

子类别 2 -
ProDiag 函数块 Default_SupervisionFB 关联的 ProDiag 函数块。如果

未使用用户自定义的函数

块，则系统默认使用 
Default_SupervisionFB。

错误标志 Default_SupervisionDB.Conv_Switch_Ri
ght_R_1.Err

发生故障时，置位该错误标

志。

详细文本域 - 可通过监控报警输出说明文

本。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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结果

在程序中，通过操作数“Conv_Forward_Trigger”触发生产部件从左向右移动。操作数

“Conv_Actor_Forward”的信号状态将切换为 TRUE，生产部件开始从左向右移动。但该生产

部件在 5 秒钟内未到达右侧的结束位置，因而操作数“Conv_Switch_Right”的信号状态将仍为 
FALSE。这意味着，触发该监控报警的所有要求均已满足。

根据 ProDiag 监控设置中的基本监控设置，该监控报警可能显示为：

响应错误的监控报警

Error:Reaction:CPU_50:Default_SupervisionFB:I 60.1:Conv_Switch_Right

参见

响应监控 (页 10202)

25.3.5.6 位置监控的示例 (S7-1500)

要求

已为“Conv_Switch_Left”操作数创建了一个监控，并选择监控类型“位置”(Position)。

说明

应用场合

请确保全局变量“Conv_Switch_Left”未声明为输出。

有关应用场合的更多信息，请参见“监控的用途 (页 10287)”。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

下图显示了静止状态下传送带上的生产部件。生产部件正从左（起始位置）向右（结束位置）

移动。箭头指示出生产开始时，生产部件从左向右及从右向左的移动。但用户程序未触发生

产部件从左向右移动，生产部件未经许可离开起始位置：

该监控所需的操作数将突出显示为灰色。

操作数 说明

Conv_Actor_Forward
Conv_Actor_Backward

用户程序中向左和向右移动的控制信号（电

机的输出）。

Conv_Forward_Trigger
Conv_Backward_Trigger

用户程序中触发进行向左和向右移动的控制

信号（如，来自 GRAPH 函数块）。

Conv_Switch_Left
Conv_Switch_Right

生产部件的起始位置和目标位置。

Conv_Auto / Hand 操作模式的选择开关。

Conv_Push_Button_Forward
Conv_Push_Button_Backward

控制向前和向后运动的按钮。
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操作步骤

在动作监控的属性中输入以下值：

属性 值 操作数状态/说明

监控类型 Position -
监控的变量 Conv_Switch_Left FALSE

当操作数的信号状态未得到

许可切换为 FALSE 且满足所

有条件时，将触发监控报警。

延时时间 T#0ms 该故障需立即检测并报告。

因此，延时时间指定为 0ms。
动作（条件 1） Conv_Actor_Forward FALSE

无移动控制信号。

"条件 1”可用于监控两个相互

关联的布尔型操作数。

条件 2 - 这两个条件不是必需条件。

条件 3 -
类别 2：Warning 将监控报警的触发分类为警

告。

子类别 1 - 这些子类别非必需类别。

子类别 2 -  
ProDiag 函数块 Default_SupervisionFB 关联的 ProDiag 函数块。如果

未使用用户自定义的函数

块，则系统默认使用 
Default_SupervisionFB。

错误标志 Default_SupervisionDB.Conv_Switch_L
eft_P_1.Err

发生故障时，置位该错误标

志。

详细文本域 Left start position without permission 可通过监控报警输出说明文

本。

结果

程序未通过操作数“Conv_Forward_Trigger”触发生产部件从左向右移动。操作数

“Conv_Actor_Forward”的信号状态仍为 FALSE。生产部件不应启动从左向右的移动。但生产

部件未经许可，离开起始位置。这意味着，触发该监控报警的所有要求均已满足。
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根据 ProDiag 监控设置中的基本监控设置，该监控报警可能显示为：

自动模式下，联锁错误的监控报警

Warning:Position:CPU_50:Default_SupervisionFB:I 60.3:Conv_Switch_Left:Left start position 
without permission

参见

位置监控 (页 10204)

25.3.5.7 文本消息的示例 (S7-1500)

要求

已为“Trigger_Message”操作数创建了一个监控，并选择监控类型“文本消息”(Text message)。

说明

如果中央计算机向所有 HMI 设备发送一条文本消息，则表示系统将在一个小时后关断以进

行维护。此时，通过“文本消息”(Text message) 监控类型可确保仅发送监控报警中的主要

信息，而不包含诸如 CPU 名称之类的附加信息。

在详细文本域中，输入待包含在监控报警中的相应文本信息。

该监控所需的变量有：

操作数 说明

Trigger_Message 布尔型变量，作为监控报警的执行器。

操作步骤

在文本消息的属性中，输入以下值：

属性 值 操作数状态/说明

监控类型 Text message -
监控的变量 Trigger_Message TRUE

当变量的信号状态切换为 
TRUE 时，将触发监控报警。

延时时间 T#0ms 立即输出监控报警。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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属性 值 操作数状态/说明

条件 1 - 这两个条件不是必需条件。

条件 2 -
条件 3 -
类别 3:信息 将监控报警的触发分类为信

息。

子类别 1 - 这些子类别非必需类别。

子类别 2 -
ProDiag 函数块 Default_SupervisionFB 关联的 ProDiag 函数块。如果

未使用用户自定义的函数

块，则系统默认使用 
Default_SupervisionFB。

错误标志 Default_SupervisionDB.Trigger_Messag
e_O_1.Err

发生故障时，置位该错误标

志。

详细文本域 系统将在 1 小时后关闭。 说明文本将于监控报警一同

输出。

结果

当“Trigger_Message”变量的信号状态为 TRUE 时，将立即输出监控报警和详细文本域中的文

本信息。

监控报警具有以下形式：

文本消息

系统将在 1 小时后关闭。

参见

文本消息 (页 10206)

25.3.5.8 错误消息示例 (S7-1500)

要求

已为“+01R01_Error”变量创建了一个监控，并选择监控类型“错误消息”(Error message)。
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说明

供应商将提供一个机械手。除硬件设备外，还将提供一个含错误文本的文本列表（尤其适用

于该机械手）以及对该机械手进行控制的函数块。该函数块通过 PROFINET 与用户程序进行

数据通信。即，该机械手可通过控制系统自主发送故障信号。发生故障时，可在监控报警中

输出这些错误文本。

该函数块的形式如下所示：

带机械手错误文本的文本列表形式如下所示：

文本列表编

号

条目

1 报警 / 错误 1111
2 报警 / 错误 2222
3 报警 / 错误 3333
4 报警 / 错误 4444

在程序代码中该函数块时，需要以下变量：

变量 说明

+01R01_Error 布尔型变量，作为错误文本的执行器。

+01R01_Status 对应于错误编号

操作步骤

要输出机械手的错误文本，请按以下步骤操作：

1. 在默认变量表中，创建两个所需变量。

2. 在程序代码中，调用提供的函数块。

3. 在报警的属性中，输入以下值：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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属性 值 操作数状态/说明

监控类型 Error message -
监控的变量 +01R01_Error TRUE

当机械手的函数块输出错误

并置位错误标志时，该变量

的信号状态将置位为 TRUE 且
触发该监控报警。

延时时间 T#0ms 立即输出监控报警。

条件 1 - 这两个条件不是必需条件。

条件 2 -
条件 3 -
类别 1：Error 将监控报警的触发分类为错

误。

子类别 1 - 这些子类别非必需类别。

子类别 2 -  
ProDiag 函数块 Default_SupervisionFB 关联的 ProDiag 函数块。如果

未使用用户自定义的函数

块，则系统默认使用 
Default_SupervisionFB。

错误标志 Default_SupervisionDB.Trigger_Messag
e_O_1.Err

发生故障时，置位该错误标

志。

详细文本域 以下相关值

• @4%4d@（错误消息）

• @4%t#T_Robotor@（文本列表中的

文本）

监控报警中，输出的错误文

本。

有关相关值的更多信息，请参见“相关值的结构 (页 10301)”。

结果

当“+01R01_Error”变量的信号状态为 TRUE 时，将立即输出监控报警和详细文本域中的文本

信息。此时，将显示一个三位的十进制错误编号和文本列表中的错误文本信息。

根据在 ProDiag 监控设置中的错误文本设置，显示的错误消息如下所示：

错误消息

Error:Err_Txt:CPU_50:Default_SupervisionFB : +01R01_Error :3:报警 / 错误 3333
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25.3.6 使用 ProDiag 进行监控的应用示例 (S7-1500)

说明

有关使用 ProDiag 进行监控的详细应用示例，请参见西门子工业在线技术支持“ProDiag 应用

示例 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109740151/en)”。

25.4 创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)

25.4.1 ProDiag 函数块概述 (S7-1500)

说明

要根据设备和工厂车间构建程序代码（如，Station_1、Station_2 等），可为每个车间创建

一个 ProDiag 函数块并进行相应命名。ProDiag 函数块使用 PRODIAG 编程语言创建，版本 
V1.0 中 多可包含 250 个监控，版本 V2.0 中 多 1000 个监控。

在创建新的 ProDiag 函数块时，将同时创建相应的 ProDiag 背景数据块。

有关程序代码中所用 ProDiag 块的详细视图以及这些 ProDiag 块的关联操作，请参见“显示

监控的用户自定义块 (页 10337)”

使用用户自定义 ProDiag 函数块的优势

用户自定义单元具有以下优势：

• 通过 ProDiag 单元，程序结构安排更为合理，系统性能得以大幅提高。

• 每个单元都包含组错误位，可用于定义用户程序中的响应。此外，还可在 HMI 上快速显示。

• 通过“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象，可在 HMI 设备上创建此单元所有组错误位

的总览画面。

参见

创建全局监控时创建 ProDiag 函数块 (页 10232)
ProDiag 函数块的结构 (页 10231)
调用 ProDiag 函数块概述 (页 10323)
分配 ProDiag 函数块 (页 10309)
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创建 ProDiag 函数块 (页 10232)
编辑 ProDiag 函数块 (页 10320)

25.4.2 ProDiag 函数块的结构 (S7-1500)

ProDiag 函数块的结构

下图显示一个 ProDiag 函数块元素的示例：

编号 说明 更多信息

1 所有全局监控的概览 分配给此 ProDiag 函数块的所有监控。

2 所有已实例化监控的概览

25.4.3 在 ProDiag 函数块中保存各个列的排列布局 (S7-1500)
在 ProDiag 函数块中，可根据需要调整各个列的显示方式。例如，可以隐藏不需要的列，但

不能更改各个列的排序顺序。之后，可将其保存为用户自定义的视图。

操作步骤

要保存各个列的排列布局，请按以下步骤操作：

1. 根据需要，调整各个列的排列方式。

2. 在 ProDiag 函数块中，单击按钮“保存窗口设置”(Save window settings)。

结果

该局随即保存。再次打开 ProDiag 函数块时，系统将使用该布局。
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25.4.4 创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)

25.4.4.1 创建全局监控时创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)

要求

至少已创建了一个全局变量。

操作步骤

要在创建全局监控时直接生成 ProDiag 函数块，请按以下步骤操作：

1. 创建全局变量的监控。
在“属性”(Properties) 巡视窗口中打开“监控”(Supervisions) 选项卡，为该变量创建一个监
控。创建首个监控时，将自动创建 ProDiag 函数块“Default_SupervisionFB”。

2. 输入所需属性。

3. 单击 ProDiag FB 中的“…”选择域。
将打开一个选择对话框。

4. 在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 函数块。

5. 要创建一个新的 ProDiag 函数块，可单击“新增”(Add new) 按钮。
将打开“新增块”(Add new block) 对话框。

6. 输入新 ProDiag 函数块的名称。

7. 要输入新 ProDiag 函数块的其它属性，可单击“更多信息”(Additional information)。
将显示一个包含有附加输入域的区域。

8. 输入所需属性。

9. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

除了新的 ProDiag 函数块之外，系统还同时创建有相应的 ProDiag 背景数据块。这些块位于

项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中。

25.4.4.2 在块调用过程中创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)

要求

已创建的函数块中至少包含一个本地监控。
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操作步骤

要在调用函数块时直接创建一个 ProDiag 函数块，请按以下步骤操作：

1. 在程序代码中，调用包含这些监控的函数块。
“调用方式”(Call options) 对话框将打开。

2. 单击 ProDiag FB 中的“…”选择域。
将打开一个选择对话框。如果存在，则 ProDiag 函数块“Default_SupervisionFB”将自动显示。
如果不存在，将显示找到的首个用户自定义 ProDiag 函数块。

3. 要创建一个新的 ProDiag 函数块，可单击“新增”(Add new) 按钮。
将打开“新增块”(Add new block) 对话框。

4. 输入新 ProDiag 函数块的名称。

5. 要输入新 ProDiag 函数块的其它属性，可单击“更多信息”(Additional information)。
将显示一个包含有附加输入域的区域。

6. 输入所需属性。

7. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

除了新的 ProDiag 函数块之外，系统还同时创建有相应的 ProDiag 背景数据块。这些块位于

项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中。系统将对该函数块的监控进行实例化。

25.4.4.3 在函数块的背景数据块中，创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)

要求

已创建和编译的函数块中至少包含一个本地监控。

操作步骤

要在背景数据块的属性中创建一个 ProDiag 函数块，请按以下步骤操作：

1. 右键单击包含有局部监控的函数块的背景数据块。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
将打开该背景数据块的属性对话框。

3. 单击“属性”(Attributes) 部分。

4. 在“分配 ProDiag 函数块”(Assign ProDiag FB) 中，单击选择框“…”。
将打开一个选择对话框。

5. 在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 函数块。

6. 要创建一个新的 ProDiag 函数块，可单击“新增”(Add new) 按钮。
将打开“新增块”(Add new block) 对话框。

7. 输入新 ProDiag 函数块的名称。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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8. 要输入新 ProDiag 函数块的其它属性，可单击“更多信息”(Additional information)。
将显示一个包含有附加输入域的区域。

9. 输入所需属性。

10.单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

除了新的 ProDiag 函数块之外，系统还同时创建有相应的 ProDiag 背景数据块。这些块位于

项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中。系统将对该函数块的监控进行实例化。

25.4.4.4 使用“新增块”(Add new block) 对话框创建 ProDiag 函数块。 (S7-1500)

要求

项目树中，文件夹“程序块”(Program blocks) 已打开。

操作步骤

要使用“新增块”(Add new block) 对话框创建一个 ProDiag 函数块，请按以下步骤操作：

1. 双击“新增块”(Add new block) 命令。
将打开“新增块”(Add new block) 对话框。

2. 单击“函数块”(Function block) 按钮。

3. 输入新 ProDiag 函数块的名称。

4. 在“语言 > PRODIAG（含 IDB）”(Language > PRODIAG (incl. IDB)) 区域中选择。

5. 要输入新 ProDiag 函数块的其它属性，可单击“更多信息”(Additional information)。
将显示一个包含有附加输入域的区域。

6. 输入所需属性。

7. 如果 ProDiag 函数块在创建后未及时打开，则可选中“新增并打开”(Add new and open) 复选
框。

8. 单击“确定”(OK)，确认输入。

或者：

按照以下步骤，使用“新增块”(Add new block) 对话框为包含有局部监控的现有用户自定义

函数块指定一个 ProDiag 函数块。

1. 双击“新增块”(Add new block) 命令。
将打开“新增块”(Add new block) 对话框。

2. 单击“数据块”(Data block)。
3. 对于类型，在“类型”(Type) 下拉列表中，选择包含本地监控的用户自定义函数块。
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4. 单击 ProDiag FB 中的“…”选择域。
将打开一个选择对话框。

5. 在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 函数块。

6. 要创建一个新的 ProDiag 函数块，可单击“新增”(Add new) 按钮。
将打开“新增块”(Add new block) 对话框。

7. 此时，可从上文中介绍的第 2 项开始执行。

结果

除了新的 ProDiag 函数块之外，系统还同时创建有相应的 ProDiag 背景数据块。这些块位于

项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中。本地监控将进行实例化。

25.4.4.5 在 ProDiag 总览表中创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)

要求

已创建了本地监控和全局监控。

“PLC 监控和报警”(PLC supervisions and alarms) 下的 PLC 概览随即打开。

操作步骤

要在 ProDiag 总览表“全局监控”(Global supervisions) 或“监控实例”(Supervision instances) 
中创建一个 ProDiag 函数块，请按以下步骤操作：

1. 在“ProDiag FB”列中，单击“…”选择框。
将打开一个选择对话框。

2. 在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 函数块。

3. 要创建一个新的 ProDiag 函数块，可单击“新增”(Add new) 按钮。
将打开“新增块”(Add new block) 对话框。

4. 输入新 ProDiag 函数块的名称。

5. 要输入新 ProDiag 函数块的其它属性，可单击“更多信息”(Additional information)。
将显示一个包含有附加输入域的区域。

6. 输入所需属性。

7. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

除了新的 ProDiag 函数块之外，系统还同时创建有相应的 ProDiag 背景数据块。这些块位于

项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中。本地监控将进行实例化。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.4 创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)
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25.5 使用中央时间戳 (S7-1500)

25.5.1 使用中央时间戳 (S7-1500)

说明

对于 ProDiag 函数块版本 V2.0 及以上版本，可在 ProDiag 监控设置中指定一个中央时间戳

变量，然后在整个项目的每个 CPU 中使用。

中央时间戳变量定义为相关 CPU 中的一个全局变量或全局数据组件。 
如果启用了选项“使用中央时间戳”(Use central time stamp)，则在 ProDiag 函数块发送的程

序循环内，所有 ProDiag 监控报警的系统时间都相同。

要求

ProDiag 函数块版本为 V2.0。

说明

ProDiag 函数块版本 V1.0
本地块时间戳将继续分配给由 ProDiag 函数块 V1.0 发送的所有 ProDiag 监控报警。

操作步骤

要使用中央时间戳，请按以下步骤操作：

1. 在 ProDiag 函数块的块属性中，确保该块的版本为 V2.0
2. 在项目树的“公共数据 > 监控设置 > 常规” (Common data > Supervision settings > General) 

中，打开“中央时间戳”(Central time stamp) 区域。

3. 在文本域中输入自由文本，定义一个时间戳变量。

4. 在每个要使用此时间戳的 CPU 中，使用 LDT 数据类型自由文本域中的标签，定义一个全局变
量或全局数据块。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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5. 要将当前的时间戳“TimeStampTag”复制到全局时间戳变量中，则在相应 CPU 中使用一个诸如
“RD_SYS_T”的时间函数对程序代码（如，Main[OB1]）进行扩展：

6. 如果要在现有的 ProDiag 函数块中使用中央时间戳，则需在相应 ProDiag 函数块的块属性中
选择选项“使用中央时间戳”(Use central time stamp)。
如果仅在定义中央时间戳变量后创建 ProDiag 函数块，则该选项自动激活。

结果

在程序循环中，所有函数块启用了“使用中央时间戳”(Use central time stamp) 选项的 
PRODIAG 监控报警都采用相同的时间戳。

25.5.2 在一个循环时间内，ProDiag 函数块的多个监控报警 (S7-1500)

说明

在每个 CPU 循环时间内，每个 ProDiag 函数块只能显示一个监控报警，即使同时发生了多

个故障时也同样如此。ProDiag 函数块中所有同时触发的监控报警接收到的时间戳都相同，

其中包含触发故障时的时间。系统将依次处理其余的监控报警（如，每个 CPU 循环时间内

处理一个）。这可避免由告警风暴引起的循环时间跳转。

例如，在报警显示的“时间”(Time) 列中显示该监控报警的时间戳。

根据 ProDiag 函数块中是否激活选项“使用中央时间戳”(Use central time stamp)，确定将当

前系统时间或本地块时间用作时间戳。

参见

使用中央时间戳 (页 10236)

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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25.6 使用 ProDiag 实例数据库 (S7-1500)

25.6.1 ProDiag 背景数据块的结构，版本 V1.0 (S7-1500)

ProDiag 背景数据块的结构，版本 V1.0
下图显示一个 ProDiag 背景数据块元素的示例：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.6 使用 ProDiag 实例数据库 (S7-1500)
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编号 说明 更多信息

1 ProDiag 背景数据块的块接口 该块接口无法编辑。

2 “Static”部分中的“State”状态变量 PLC 数据类型为“SV_FB_State”的“State”状
态变量中，包含有分配给该 ProDiag 背景

数据块的所有监控的组错误位。

系统支持以下两种不同类型的组错误位：

• 监控类型的组错误位（All、O、I、R、
A、P、Merr 和 Mtxt）

• 类别的组错误位（C1、C2、C3、
C4、C5、C6、C7 和 C8）

可在 HMI 设备上通过“ProDiag overview”
对象显示这些组错误位，也可以在用户程

序代码中将其作为程序代码进一步执行的

条件。在程序代码中，对这些组错误位仅

具有读访问权限。触发监控报警时，将置

位所分配 ProDiag 背景数据块的组错误

位。

3 状态变量 如果监控已创建且分配给该 ProDiag 背景

数据块，则将显示这些变量。

25.6.2 ProDiag 背景数据块的内容，版本 V1.0 (S7-1500)

块接口

在创建新的 ProDiag 函数块时，将同时创建相应的 ProDiag 背景数据块。

“Static”部分包含以下元素：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.6 使用 ProDiag 实例数据库 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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状态

名称 数据类型 说明

状态 SV_FB_State 系统自带的，专有知识保护 PLC 数据类型

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.6 使用 ProDiag 实例数据库 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

10240 编程和操作手册, 11/2022



名称 数据类型 说明

  Total_Number UINT ProDiag 函数块所分配的所有监控数量。

All BOOL 所有的组错误位都包含监控类型，但文本消息除

外：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个监

控。

• FALSE => 未触发任何监控。

从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

O（操作数） BOOL 所有操作数监控的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个操

作数监控。

• FALSE => 未触发任何操作数监控。

I（联锁） BOOL 所有联锁监控的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个联

锁监控。

• FALSE => 未触发任何联锁监控。

R（响应） BOOL 所有响应监控的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个响

应监控。

• FALSE => 未触发任何响应监控。

A（操作） BOOL 所有动作监控的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个动

作监控。

• FALSE => 未触发任何动作监控。

P（位置） BOOL 所有位置监控的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个位

置监控。

• FALSE => 未触发任何位置监控。

Merr（错误消

息）

BOOL 所有错误消息的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个错

误消息。

• FALSE => 未触发任何错误消息。

Mtxt（消息文

本）

BOOL 所有文本消息的组错误位：

• TRUE => 在当前程序循环中，至少触发了一个

文本消息。

• FALSE = 未触发任何文本消息。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.6 使用 ProDiag 实例数据库 (S7-1500)
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名称 数据类型 说明

SV_Types（监

控类型）

BYTE 监控类型中所有组错误位的字节

为每个位指定监控类型。这样，可在触发某种监

控类型的监控时，在 HMI 设备的“ProDiag 概
述”(ProDiag overview) 对象中使用该位创建一个

概览显示。

• 位 1 => 操作数

• 位 2 => 联锁

• 依此类推。

从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

C1（类别） BOOL 第一类（第一类 = 默认为“错误”。此类别无法

更改。）

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C1 类的监控报警。

• FALSE => 未发生错误。

C2（类别） BOOL 第二类（第二类 = 默认为“警告”。用户可随时

更改该设置。）

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C2 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

C3（类别） BOOL 第三类（第三类 = 默认为“信息”。用户可随时

更改该设置。）

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C3 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

C4（类别） BOOL 第四类

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C4 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

C5（类别） BOOL 第五类

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C5 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

C6（类别） BOOL 第六类

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C6 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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名称 数据类型 说明

C7（类别） BOOL 第七类

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C7 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

C8（类别） BOOL 第八类

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C8 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

类别 BYTE 所有类别的组错误字节：

每个位都分配有一个类别。例如，在 ProDiag 
overview 对象中使用该字节在 HMI 设备上创建

一个显示画面，显示触发某种监控类型时的画

面。

• 位 1 => 类别 1 (C1)
• 位 2 => 类别 2 (C2)
• 依此类推。

从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

Sub_Cat_1（子

类别 1）
DWORD 子类别 1 的组错误位（位 1 到 16）

Sub_Cat_2（子

类别 2）
DWORD 子类别 2 的组错误位（位 1 到 16）

预留 BYTE 预留字节

说明

有关 HMI 对象“ProDiag overview”的更多信息

更多信息，请参见 TIA Portal 的信息系统。“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 监
控设备和工厂 > 监控可视化 > 组态 ProDiag 概览”

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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创建监控时的可选状态变量

创建一个监控时，块接口中还将显示以下内容：

名称 数据类型 说明

例如，

Conv_Push_Button_Forward_
O_1
• Conv_Push_Button_Forwar

d = 监控的操作数名称

• O = 监控类型“操作数”

• 1 = 监控类型“操作

数”(Operand) 的总监控数量

SV_State 系统自带的，专有知识保护 PLC 数据类

型

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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名称 数据类型 说明

  Err (Error) BOOL 错误同样会显示在监控属性中。指示是

否已触发监控报警。

• TRUE = 监控报警已触发

• FALSE = 无监控报警，即未发生故障

可从 HMI 中访问并在 HMI 中显示

Err_Neg_Flag 
(Error_Negativ_Flag)

BOOL 评估错误标志的下降沿

T_D_E_Going 
(Time_Date_Error_Going)

LDT 程序循环中故障排除时的时间和日期

E_Flag (Error_Flag) BOOL 错误标志：每个 ProDiag 函数块和每个

程序循环中个，仅发送一个监控报警。

E_Pos_Flag 
(Error_Positive_Flag)

BOOL 评估错误标志的上升沿

T_D_E_Coming 
(Time_Date_Error_Coming
)

LDT 程序循环中故障发生时的时间和日期

S_Coming (Signal_Coming) BOOL 位存储器

• TRUE = 监控报警已发送，无故障

• FALSE = 存在故障/错误。

Pos_Flag (Positive_Flag) BOOL 该位存储区仅适用于监控类型位

置”(Position)。
Ti (Timer) TON_TIME 生成延时时间的所需时间。

  PT (Preset Time) TIME 预设时间值

ET (Elapsed Time) TIME 当前时间值

IN (Input) TIME 启动输入

Q (Output) TIME 超出 PT 时间后置位的输出。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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25.6.3 ProDiag 背景数据块的结构，版本 V2.0 (S7-1500)

ProDiag 背景数据块的结构，版本 V2.0
下图显示一个 ProDiag 背景数据块元素的示例：

编号 说明 更多信息

1 ProDiag 背景数据块的块接口 该块接口无法编辑。

2 状态变量“PC_Flags” PLC 数据类型为“PC_Flags_V2”的
“PC_Flags”状态变量中，包含有 ProDiag 
函数块的版本信息（Version 参数）和指

示是否启用初始值采集的 CRIT_ON 参数。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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编号 说明 更多信息

3 状态变量“State” PLC 数据类型为“SV_FB_State_V2”的
“State”状态变量中，包含有分配给该 
ProDiag 背景数据块的所有监控的组错误

位。

系统支持以下两种不同类型的组错误位：

• 监控类型的组错误位（All、O、I、R、
A、P、Merr 和 Mtxt）

• 类别的组错误位（C1、C2、C3、
C4、C5、C6、C7 和 C8）

可在 HMI 设备上通过“ProDiag overview”
对象显示这些组错误位，也可以在用户程

序代码中将其作为程序代码进一步执行的

条件。在程序代码中，对这些组错误位具

有读写访问权限。触发监控报警时，将置

位所分配 ProDiag 背景数据块的组错误

位。

4 状态变量 如果监控已创建且分配给该 ProDiag 背景

数据块，则将显示 PLC 数据类型为

“SV_State_V2”的变量。

5
 

参数 Crit_Avail 和 Crit_Err • Crit_Avail：
信号状态 = TRUE：初始值已记录。

• Crit_Err：
LAD 或 FBD 块中的每个程序段均存储 
32 个信号状态。

25.6.4 ProDiag 背景数据块的内容，版本 V2.0 (S7-1500)

块接口

在创建新的 ProDiag 函数块时，将同时创建相应的 ProDiag 背景数据块。

“Static”部分包含以下元素：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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状态

名称 数据类型 说明

PC_Flags PC_Flags_V2 系统自带的，专有技术保护 PLC 数据类型

  Version String[10] ProDiag 函数块的版本信息

  Crit_On BOOL 指示是否已启用初始值采集功能。

状态 SV_FB_State_V2 系统自带的，专有技术保护 PLC 数据类型

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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名称 数据类型 说明

  Total_Number UINT ProDiag 函数块所分配的所有监控数量。

All BOOL 所有的组错误位都包含监控类型，但文本消息除

外：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个监

控。

• FALSE => 未触发任何监控。

从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

O（操作数） BOOL 所有操作数监控的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个操

作数监控。

• FALSE => 未触发任何操作数监控。

I（联锁） BOOL 所有联锁监控的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个联

锁监控。

• FALSE => 未触发任何联锁监控。

R（响应） BOOL 所有响应监控的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个响

应监控。

• FALSE => 未触发任何响应监控。

A（操作） BOOL 所有动作监控的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个动

作监控。

• FALSE => 未触发任何动作监控。

P（位置） BOOL 所有位置监控的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个位

置监控。

• FALSE => 未触发任何位置监控。

Merr（错误消

息）

BOOL 所有错误消息的组错误位：

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个错

误消息。

• FALSE => 未触发任何错误消息。

Mtxt（消息文

本）

BOOL 所有文本消息的组错误位：

• TRUE => 在当前程序循环中，至少触发了一个

文本消息。

• FALSE = 未触发任何文本消息。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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名称 数据类型 说明

SV_Types（监

控类型）

BYTE 监控类型中所有组错误位的字节

为每个位指定监控类型。这样，可在触发某种监

控类型的监控时，在 HMI 设备的“ProDiag 概
述”(ProDiag overview) 对象中使用该位创建一个

概览显示。

• 位 1 => 操作数

• 位 2 => 联锁

• 依此类推。

从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

C1（类别） BOOL 第一类（第一类 = 默认为“错误”。此类别无法

更改。）

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C1 类的监控报警。

• FALSE => 未发生错误。

C2（类别） BOOL 第二类（第二类 = 默认为“警告”。用户可随时

更改该设置。）

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C2 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

C3（类别） BOOL 第三类（第三类 = 默认为“信息”。用户可随时

更改该设置。）

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C3 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

C4（类别） BOOL 第四类

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C4 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

C5（类别） BOOL 第五类

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C5 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

C6（类别） BOOL 第六类

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C6 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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名称 数据类型 说明

C7（类别） BOOL 第七类

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C7 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

C8（类别） BOOL 第八类

• TRUE => 当前程序循环中，至少触发了一个 
C8 类的监控报警。

• FALSE => 无故障。

类别 BYTE 所有类别的组错误字节：

每个位都分配有一个类别。例如，在 ProDiag 
overview 对象中使用该字节在 HMI 设备上创建

一个显示画面，显示触发某种监控类型时的画

面。

• 位 1 => 类别 1 (C1)
• 位 2 => 类别 2 (C2)
• 依此类推。

从 HMI 访问并在 HMI 中显示。

Sub_Cat_1（子

类别 1）
DWORD 子类别 1 的组错误位（位 1 到 16）

Sub_Cat_2（子

类别 2）
DWORD 子类别 2 的组错误位（位 1 到 16）

预留 BYTE 预留字节

说明

有关 HMI 对象“ProDiag overview”的更多信息

更多信息，请参见 TIA Portal 的信息系统。“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 监
控设备和工厂 > 监控可视化 > 组态 ProDiag 概览”

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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创建监控时的可选状态变量

创建一个监控时，块接口中还将显示以下内容：

名称 数据类型 说明

例如，

Conv_Push_Button_Forward_
O_1
• Conv_Push_Button_Forwar

d = 监控的操作数名称

• O = 监控类型“操作数”

• 1 = 监控类型“操作

数”(Operand) 的总监控数量

SV_State_V2 系统自带的，专有技术保护 PLC 数据类

型

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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名称 数据类型 说明

  Err (Error) BOOL 错误同样会显示在监控属性中。指示是

否已触发监控报警。

• TRUE = 监控报警已触发

• FALSE = 无监控报警，即未发生故障

可从 HMI 中访问并在 HMI 中显示

Err_Neg_Flag 
(Error_Negativ_Flag)

BOOL 评估错误标志的下降沿

T_D_E_Going 
(Time_Date_Error_Going)

LDT 程序循环中故障排除时的时间和日期

E_Flag (Error_Flag) BOOL 错误标志：每个 ProDiag 函数块和每个

程序循环中个，仅发送一个监控报警。

E_Pos_Flag 
(Error_Positive_Flag)

BOOL 评估错误标志的上升沿

T_D_E_Coming 
(Time_Date_Error_Coming
)

LDT 程序循环中故障发生时的时间和日期

S_Coming (Signal_Coming) BOOL 位存储器

• TRUE = 监控报警已发送，无故障

• FALSE = 存在故障/错误。

Pos_Flag (Positive_Flag) BOOL 该位存储区仅适用于监控类型位

置”(Position)。
Ti (Timer) TON_TIME 生成延时时间的所需时间。

  PT (Preset Time) TIME 预设时间值

ET (Elapsed Time) TIME 当前时间值

IN (Input) TIME 启动输入

Q (Output) TIME 超出 PT 时间后置位的输出。

Crit_Avail BOOL 信号状态 = TRUE：初始值已记录。

Crit_Err DWORD LAD 或 FBD 块中的每个程序段均存储 32 
个信号状态。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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25.7 定义 ProDiag 函数块的属性 (S7-1500)

25.7.1 ProDiag 函数块中监控设置的结构 (S7-1500)

监控设置的结构

下图显示了监控设置的结构：

编号 说明 更多信息

1 ProDiag 函数块的全局启用条件 使用该全局启用条件，可控制 
ProDiag 组织块中 ProDiag 函数块

的调用。

更多信息，请参见“使用全局启用

条件 (页 10257)”
2 “在 ProDiag 函数块中使用”(Use in ProDiag 

FB) 不能编辑。 
如果将该类别的监控分配给 
ProDiag 函数块，则会激活该类

别。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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编号 说明 更多信息

3 类别启用条件 通过该类别启用条件，可为 
ProDiag 函数块及其包含的各个类

别定义一个启用条件（全局布尔型

变量），并使用该启用条件激活或

禁用该类别的监控。

更多信息，请参见“使用类别启用

条件 (页 10257)”
4 确认变量 通过“确认变量”，可确认 STEP 

7 项目中某个类别的监控报警。这

可确保监控报警仅在问题消除后才

会再次消失。可以使用相关的错误

标志控制程序顺序。

更多信息，请参见“使用确认变

量 (页 10258)”
5 显示类别 通过“显示类别”，可定义 HMI 

设备上显示的监控。

更多信息，请参见“设置显示类

别 (页 10259)”

25.7.2 创建监控报警的启用条件 (S7-1500)

25.7.2.1 启用条件概述 (S7-1500)

说明

在 ProDiag 函数块的设置中，可创建启用条件（布尔型变量）。支持以下两种不同类型的启

用条件：

• 全局启用条件

• 类别启用条件

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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全局启用条件

使用该全局启用条件，可控制 ProDiag 组织块中的 ProDiag 函数块调用。编译项目时，系统

将自动创建 ProDiag。例如，在 ProDiag 组织块中调用 ProDiag 函数块时，可通过定义一个

系统自动用作调用条件的全局启用条件，禁用 ProDiag 函数块的所有监控。如果不满足该调

用条件（信号状态 = False），则不调用该 ProDiag 函数块，且不显示任何监控报警。该全局

启用条件必须是一个布尔型全局变量。

但如果程序中在其它块中调用 PrDiag 函数块而非 ProDiag OB，则在使用该函数块时，需手

动集成该全局启用条件。

采用全局启用条件具有以下优势：

• 可以控制要个程序循环中待处理的 ProDiag 函数块。即使发生故障，尚未处理的所有 
ProDiag 函数块也不会显示任何监控报警。

• 如果指定同一个变量作为所有 ProDiag 函数块的启用条件，则可实现轻松编程。例如，在

调试过程中无需指定待触发的监控。

• 在极短的周期时间内，可通过指定不同的布尔型全局变量作为 ProDiag 函数块的启用条

件以及使用该条件选择性地调用程序代码中的块，大幅提高系统性能。

• 如果已触发监控报警，则该报警将一直存在，直至再次调用相应的 ProDiag 函数块。再

次调用该 ProDiag 函数块时，将会显示该监控报警。

类别启用条件

通过该类别启用条件，可为每个 ProDiag 函数块及其包含的各个类别定义一个启用条件（全

局布尔型变量），并使用该启用条件激活或禁用该类别的监控。此时，可影响 ProDiag 函数

块中类别为“错误”的所有监控。如果将类别启用条件用作程序代码中的调用条件，且运行

时该调用条件不满足（信号状态为 False），则系统不会执行该类别的任何监控。即，该 
ProDiag 函数块中块接口的组错误位无变化，且不显示任何监控报警。

采用类别启用条件具有以下优势：

• 可以选择性地禁用 ProDiag 函数块中某个类别的监控报警。

• 如果监控报警已经触发，系统将撤销该报警（标识为“离去”(Going)）。例如，只要全局

布尔型变量的信号状态为 False，在维护期间就不会显示不必要的监控报警。

参见

使用全局启用条件 (页 10257)
使用类别启用条件 (页 10257)

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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25.7.2.2 使用全局启用条件 (S7-1500)

要求

已创建 ProDiag 函数块和监控。

操作步骤

要使用全局启用条件，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 ProDiag 函数块，在快捷菜单中选择“属性...”(Properties...)。
将打开该 ProDiag 函数块的属性对话框。

2. 在“常规”(General) 选项卡上，选择条目“监控设置”(Supervision settings)。
3. 将一个布尔型全局变量指定为全局启用条件。

如果要该全局启用条件影响程序代码的执行顺序，则不得在用户程序块中调用 ProDiag 函数
块。这意味着，ProDiag 函数块将在 ProDiag 组织块中自动调用。

结果

仅当全局启用条件的信号状态为“1”时，才显示 ProDiag 函数块的监控报警。

25.7.2.3 使用类别启用条件 (S7-1500)

要求

已创建 ProDiag 函数块和监控。

操作步骤

要使用类别启用条件，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 ProDiag 函数块，在快捷菜单中选择“属性...”(Properties...)。
将打开该 ProDiag 函数块的属性对话框。

2. 在“常规”(General) 选项卡上，选择条目“监控设置”(Supervision settings)。
3. 在“类别”(Categories) 区域中，使用各个类别的启用条件。

如果要该启用条件同时影响程序代码的执行顺序，则需在程序代码中将其用作步启用条件。

结果

仅当启用条件的信号状态为“1”时，才显示 ProDiag 函数块类别的监控报警。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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25.7.3 定义各类别的确认变量 (S7-1500)

25.7.3.1 确认变量的概述 (S7-1500)

说明

在每个 ProDiag 函数块中，可使用全局布尔型变量作为各类别的确认变量。 
通过使用确认变量， 初的错误标志和组错误位保持信号状态 TRUE，并且监控报警不会消失。

此时，传送带将立即停止，需要在程序代码中显式使用这些错误位。这可提供相应选项，使

传送带在监控错误得到机器操作员的显式确认之前不会再次启动，即使故障（如触碰光栅）

已经修复。在 HMI 设备上也确认监控报警，但该确认不会影响程序代码的运行。

8 种类别中的任何一种都可使用一个单独的确认变量，并在程序代码中用作程序顺序执行的

步启用条件。

故障清除后，ProDiag 函数块中的错误位将保持不变，直至确认变量的信号状态从“0”变为“1”。
仅当用户确认该确认变量（即，信号状态从“0”变为“1”）后，程序代码才继续执行。

• 错误标识再次复位为信号状态“0”。
• HMI 的组错误位也将复位为“0”。
• HMI 设备上的监控报警消失。

25.7.3.2 使用确认变量 (S7-1500)

要求

已创建 ProDiag 函数块和监控。

操作步骤

要使用确认变量，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 ProDiag 函数块，在快捷菜单中选择“属性...”(Properties...)。
将打开该 ProDiag 函数块的属性对话框。

2. 在“常规”(General) 选项卡上，选择条目“监控设置”(Supervision settings)。
3. 在“类别”(Categories) 区域中，对各类别使用确认变量。

如果要该确认变量影响程序代码的执行顺序，则需在程序代码中将错误标记用作步启用条件。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.7 定义 ProDiag 函数块的属性 (S7-1500)
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结果

发生了故障并触发了监控报警。仅在故障清除且对确认变量进行确认后，程序代码才会进行

进一步处理。

25.7.4 设置显示类别 (S7-1500)

25.7.4.1 显示类别概述 (S7-1500)

说明

在每个 ProDiag 函数块中，可定义各个类别的显示类别。

通过显示类别，可定义将在 HMI 设备上显示的监控。当多个 HMI 设备连接一台 CPU 时，极

为有效。要正确显示相应的监控，需激活各 HMI 设备上待显示的显示类别。

多支持 17 个显示类别。

25.7.4.2 设置显示类别 (S7-1500)

要求

已创建 ProDiag 函数块和监控。

操作步骤

要设置显示类别，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 ProDiag 函数块，在快捷菜单中选择“属性...”(Properties...)。
将打开该 ProDiag 函数块的属性对话框。

2. 在“常规”(General) 选项卡上，选择条目“监控设置”(Supervision settings)。
3. 在“类别”(Categories) 区域中，为各类别设置显示类别。

结果

如果将类别“错误”(Error) 的显示类别设置为“1”，并激活 HMI 设备的显示类别，则在该 HMI 
设备上将仅显示指定给“错误”(Error) 类别的监控报警。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.7 定义 ProDiag 函数块的属性 (S7-1500)
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25.7.5 显示 ProDiag 函数块的监控数量 (S7-1500)

说明

通过 ProDiag 函数块的属性，可读取待分配给该 ProDiag 函数块的 ProDiag 监控数量。

操作步骤

要读取所分配的 ProDiag 监控数量，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 ProDiag FB 打开 ProDiag 函数块属性，在快捷菜单中选择“属性 ...”(Properties ...)。
该 ProDiag 函数块的属性对话框随即打开。

2. 单击“常规 > 信息”(General > Information) 选项卡。

结果

显示 ProDiag 监控的 大数量。

25.8 定义 ProDiag 监控设置 (S7-1500)

25.8.1 ProDiag 监控设置概述 (S7-1500)

说明

要编辑 ProDiag 监控设置，在程序中需预先创建有 GRAPH 函数块或监控。

在 ProDiag 监控设置中，可指定整个 TIA Portal 项目内的所有监控设置。在此，也可添加和

修改这些设置。 
ProDiag 监控设置位于项目树中的“公共数据”(Common data) 下。

参见

定义常规的 ProDiag 监控设置 (页 10261)
指定中央 ProDiag 报警文本 (页 10271)

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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25.8.2 定义常规的 ProDiag 监控设置 (S7-1500)

25.8.2.1 ProDiag 监控设置的结构 (S7-1500)

ProDiag 监控设置的结构

下图显示了 ProDiag 监控设置中各元素的示例：

编号 说明 更多信息

1 可定义 8 个类别。 这些类别可用于将故障分为不同的

优先级，如故障、警告等。

有关类别的更多信息，请参见“类

别 (页 10262)”
2 可定义 32 个子类别。 使用子类别，可更为详细地指定监

控报警中的相关信息。

有关子类别的更多信息，请参见

“子类别 (页 10265)”

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.8 定义 ProDiag 监控设置 (S7-1500)
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编号 说明 更多信息

3 共有 10 个监控类型。 每个监控类型既可使用预先指定的

名称，也可自定义名称。

有关监控类型的更多信息，请参见

“监控类型 (页 10268)”
4 项目中，所有 ProDiag 函数块的中央时间

戳。

在整个项目的监控设置中，时间戳

变量统一分配，并且项目中的所有 
CPU 均可使用。

有关中央时间戳的更多信息，请参

见“使用中央时间戳 (页 10236)”

25.8.2.2 类别 (S7-1500)

类别概述 (S7-1500)

说明

可通过类别，将故障分为不同的优先级。每个类别都可分配一个报警类别。

这些类别可显示为监控报警的组件，也可作为“ProDiag overview”对象的组错误位显示在 HMI 
设备上。

下图显示了 ProDiag 监控设置编辑器中带有预设值的“类别”(Categories) 部分：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.8 定义 ProDiag 监控设置 (S7-1500)
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说明

有关 HMI 对象“ProDiag overview”的更多信息

更多信息，请参见 TIA Portal 信息系统：“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 监控

设备和工厂 > 监控可视化 > 组态 ProDiag 概览”

报警类别

如果分配的类别与报警类不同，则可在 HMI 设备的报警显示中根据定义的报警类别创建不

同的区域。

如果为报警类别额外分配了不同的优先级，则可使用报警类别控制“报警视图”(Alarm view) 
对象中监控报警的顺序。对于每个报警类，还可以指定输出监控报警时是否需要确认。

参见

创建报警类别 (页 9884)

定义类别 (S7-1500)
类别设置（“类别”(Category)、“激活”(Activation) 或“报警类别”(Alarm class)）可随时更

改，即使该类别已分配给某个监控。这些更改将自动应用于该监控。

要求

在项目树中，已打开“公共数据”(Common data) 文件夹。

操作步骤

要创建一个类别，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，双击“监控设置”(Supervision settings) 条目。
ProDiag 监控设置随即打开。

2. 在“常规”(General) 选项卡上，选择“类别”(Categories) 部分。
系统默认支持这三种类别“错误”(Error)、“警告”(Warning) 和“信息”(Info)。除此之外，还
提供有其它 5 个类别占位符。用户可根据需要更改和翻译这些类别名称。有关名称翻译的更
多信息，请参见“显示类别名称的翻译 (页 10264)”。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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3. 激活或取消激活“激活”(Activation) 列中的类别。

说明

“错误”(Error) 类别

预选择的“错误”(Error) 类别无法取消激活。该类别将始终保持为激活状态。

4. 在“报警类别”(Alarm class) 列中，系统默认设置为系统自带的报警类别“No 
acknowledgment”。除系统自带的报警类别“No acknowledgment”（= 无需确认）外，还包含
有“Acknowledgment”（= 需要确认）报警类别或用户自定义的报警类别。必要时，可更改默
认设置。

说明

“Acknowledgment”报警类别

如果选择“Acknowledgment”报警类别，则 HMI 设备上将显示需确认的监控报警。该确认

对程序的执行过程无影响。如果要在发生错误后影响程序的执行，则需使用确认变量对

类型进行确认。可以在 ProDiag 函数块的块属性中设置该确认。

“确认”(Acknowledgement) 和“优先级”(Priority) 列中的报警类设置只能在报警类别编辑器中
更改，因此无法进行编辑。有关创建报警类的更多信息，请参见“创建报警类别 (页 9884)”。

5. 保存该项目。

显示类别名称的翻译 (S7-1500)
如果项目语言设定值选择中已激活所有项目语言且这些项目语言包含有翻译文本，则可按照

这些项目语言显示这些类别的名称。有关激活项目语言的更多信息，请参见

“AUTOHOTSPOT”。

要求

在项目树中，已打开“公共数据”(Common data) 文件夹。

操作步骤

要将某个类别名称显示为所有项目语言，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中，双击“公共数据”(Supervision settings) 条目。
ProDiag 监控设置随即打开。

2. 在“常规”(General) 选项卡上，选择“类别”(Categories) 部分。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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3. 选择待显示译文类别所在的行。
如果要同时显示多个类别的翻译名称，则可同时选择相应的行。

4. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。
如果类别名称仅显示为当前的用户界面语言，则说明未选择任何项目语言，或没有可用的译
文。此时，可直接在“文本”(Texts) 选项卡中的表格内输入译文，也可以在全局“项目文
本”(Project texts) 表格中输入相应项目语言的译文。该表格位于项目树下的“语言和资源 > 项
目文本”(Languages & Resources > Project texts) 中。

有关文本翻译的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

结果

以指定项目语言显示所选行，并在下一级“文本”(Texts) 选项卡显示该类别名称的译文。

25.8.2.3 子类别 (S7-1500)

子类别概述 (S7-1500)

说明

除了“子类别 1”(Subcategory 1) 中的 16 个子类别之外，还可激活“子类别 2”(Subcategory 
2) 中的 16 个子类别。类别和子类别之间无相互关系，在监控中可进行任意组合。

通过子类别，可指定监控报警的详细信息。例如，如果创建有“错误”(Error)、“警

告”(Warning) 和“信息”(Information) 类别，则可通过子类别“工艺”(Technical) 或“组

织”(Organizational) 对其进行扩展。这样，在发生故障时，将接收到更为详细的信息。

这些子类别可显示为监控报警的元素，也可在 HMI 设备上显示为“ProDiag 概览”(ProDiag 
overview) 对象中的组错误位。

下图显示了 ProDiag 监控设置中的“子类别 1”(Subcategories 1) 部分：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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说明

有关 HMI 对象“ProDiag overview”的更多信息

更多信息，请参见 TIA Portal 信息系统：“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 监控

设备和工厂 > 监控可视化 > 组态 ProDiag 概览”

定义子类别 (S7-1500)
用户可更改子类别的设置（“子类别 x”(Subcategory x)、“激活”(Activation) 或“说

明”(Description)），即使该类别已分配给某个监控。这些更改将自动应用于该监控。

要求

在项目树中，已打开“公共数据”(Common data) 文件夹。

操作步骤

要激活一个子类别，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，双击“公共数据”(Supervision settings) 条目。
ProDiag 监控设置随即打开。

2. 在“常规”(General) 选项卡中，选择“子类别 1”(Subcategories 1) 或“子类别 
2”(Subcategories 2) 部分。

3. 输入所需的子类别名称。
该子类别的名称可进行翻译。有关名称翻译的更多信息，请参见“显示并编辑子类别名称的
译文和说明文本 (页 10267)”。

4. 在“激活”(Activation) 列中，激活或取消激活所需的子类别。

5. 必要时，可在“说明”(Description) 列中输入相应的文本信息。
可通过“说明”(Description) 列，将信息转发到创建 STEP 7 项目的程序中。此信息仅在 TIA 
Portal 中可用，不会转发到 Runtime Professional 中。
除子类别的名称外，在“属性”(Properties) 巡视窗口的下级“文本”(Texts) 选项卡中，还将显
示相应的描述文本。

6. 保存该项目。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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结果

创建了新的子类别 1。在创建监控时，可将该子类别与某个类别组合使用。

显示并编辑子类别名称的译文和说明文本 (S7-1500)
如果项目语言设定值选择中已激活所有项目语言且这些项目语言包含有翻译文本，则可按照

这些项目语言显示这些类别的名称。有关激活项目语言的更多信息，请参见

“AUTOHOTSPOT”。

要求

在项目树中，已打开“公共数据”(Common data) 文件夹。

操作步骤

要将某个子类别名称显示为所有项目语言，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中，双击“公共数据”(Supervision settings) 条目。
ProDiag 监控设置随即打开。

2. 在“常规”(General) 选项卡上，选择“子类别 x”(Subcategories x) 部分。

3. 选择待显示译文的子类别所在的行。
如果要同时显示多个子类别的翻译名称，则可同时选择相应的行。

4. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。
如果子类别名称仅显示为当前的用户界面语言，则说明未选择任何项目语言，或没有可用的
译文。此时，可直接在“文本”(Texts) 选项卡中的表格内输入译文，也可以在全局“项目文
本”(Project texts) 表格中输入相应项目语言的译文。该表格位于项目树下的“语言和资源 > 项
目文本”(Languages & Resources > Project texts) 中。

有关文本翻译的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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结果

以指定项目语言显示所选行，并在下一级“文本”(Texts) 选项卡显示该子类别名称及说明信

息的译文。

25.8.2.4 监控类型 (S7-1500)

监控类型概述 (S7-1500)

说明

共有十种带有预设名称的监控类型。这些名称为写保护，系统根据选定的用户界面语言进行

翻译。此外，在报警文本中可为各监控类型定义自己的报警类型显示名称，并将其翻译为所

有用户界面语言。在项目内，可定义各监控类型的默认设置以及待监控操作数或条件的信号

状态。如果更改监控类型，则默认设置会应用于新创建的监控。除此之外，还可为每个监控

类型预设一个延时时间。

下图显示了 ProDiag 监控设置编辑器中带有预设值的“监控类型”(Types of supervision) 部
分：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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激活

创建 GRAPH 函数块或监控时，操作系统默认自动激活除 GRAPH 设置之外的所有选项。可通

过激活或禁用相关列，随时更改触发和延时时间的默认设置。如果选中该复选框，则将监控

操作数的信号状态是否为 TRUE。如果取消选中该复选框，则将监控操作数的信号状态是否为 
FALSE。

显示监控类型名称的翻译 (S7-1500)
如果项目语言选项设置中已激活所有项目语言，且相应的翻译文本存在，则可显示所有监控

类型不同项目语言的名称。有关激活项目语言的更多信息，请参见“编辑项目数据 > 使用多

语言项目 > 选择项目语言”(Editing project data > Working with multi-language projects > 
Select project languages)。

要求

在项目树中，已打开“公共数据”(Common data) 文件夹。

操作步骤

要显示所有项目语言的监控类型名称，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，双击“监控设置”(Supervision settings) 条目。
ProDiag 监控设置随即打开。

2. 在“常规”(General) 选项卡中，选择“监控类型”(Types of supervision) 部分。

3. 选择待显示相应翻译的监控类型行。
如果要同时显示多个监控类型的翻译，可选择多个行。

4. 在巡视窗口中，打开“属性”(Properties) 选项卡。
如果在所有选定项目语言中，该监控类型的名称尚未翻译，则系统默认显示以当前用户界面
语言显示这些文本消息。如果没有可用译文，则可直接在“文本”(Texts) 选项卡中的表格内输
入译文，也可以在全局“项目文本”(Project texts) 表格中输入相应项目语言的译文。该表格位
于项目树下的“语言和资源 > 项目文本”(Languages & Resources > Project texts) 中。

有关翻译文本的更多信息，请参见“编辑项目数据 > 使用多语言项目 > 项目文本基础”(Editing 
project data > Working with multi-language projects > Project text basics)。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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结果

在下级“文本”(Texts) 选项卡中，将显示指定的项目语言和监控类型名称的翻译（如果有）。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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25.8.3 指定中央 ProDiag 报警文本 (S7-1500)

25.8.3.1 报警文本编辑器的结构 (S7-1500)

报警文本编辑器的结构

下图显示了报警文本编辑器中各组件的示例：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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编号 说明 更多信息

1 创建 GRAPH 监控的报警文本结构（仅适用于 GRAPH 编程

语言）

有关 GRAPH 监控消息

的更多信息，请参见

“GRAPH 监控报警的

结构 (页 10273)”。
2 创建基本监控的报警文本结构：

• 操作数

• 互锁

• 动作

• 响应

• 位置

可以为每个基本监控的全局监控（变量）和局部监控（函

数块参数）创建一个单独的报警文本。

有关全局监控消息的

更多信息，请参见

“全局监控报警（变

量）的结构 
(页 10274)”。
有关局部监控消息的

更多信息，请参见

“局部监控报警（参

数）的结构 
(页 10276)”。3 为 带有错误消息的监控 创建报警文本结构。对于每个带有

错误消息的监控，可以为所有全局监控（变量）和局部监

控（FB 参数）分别创建一个单独的报警文本结构。

4 为 带有文本消息的监控 创建报警文本结构。对于每个带有

文本消息的监控，可以为所有全局监控（变量）和局部监

控（FB 参数）分别创建一个单独的报警文本结构。

5 列出可拖放到各个文本框中的所有报警文本域。  
6 组态所需的监控报警时，可填入报警文本域的各种文本框。 多可定义 11 个文

本框（报警文本、信

息文本和 9 个附加文

本）。9 个附加报警

文本只能显示在 
WinCC Runtime 
Professional 中。

7 报警文本域的分隔符 系统默认使用冒号分

隔文本框内的报警文

本域。无需使用时，

可随时更改或删除该

分隔符。在所有文本

框中，先前使用的分

隔符（如，冒号）将

自动替换为新的分隔

符（如，分号）。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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说明

在“报警文本”(Alarm text) 文本框中，可使用预设的文本域结构并且可以随时更改。

在“支持的报警文本域”(Supported alarm text fields) 区域中，可将相应的文本域拖放或复制

到到一个文本框中。在一个文本框中，每个报警文本域只能使用一次。可用的报警文本域取

决于树结构中“报警文本”(Alarm texts) 下方单击的区域。通过拖放操作，即可快速更改文

本框中各报警文本域的顺序。

使用“<详细文本域>”报警文本框时，系统将在监控报警中显示该监控的特定文本信息。要通

过报警文本域显示指定信息，则需在下一级“详细文本域”(Specific text field) 选项卡的监控

设置中对该监控的特定信息进行组态。

参见

创建一个特定的文本字段 (页 10299)

25.8.3.2 GRAPH 监控报警的结构 (S7-1500)

说明

GRAPH 监控的报警文本结构适用于所有三种 GRAPH 监控类型：

• GRAPH 互锁

• GRAPH 监控

• GRAPH 警告（步时间监控）

下表列出了 GRAPH 监控中可包含的所有组件。用户可根据需要相应减少组件数量：

GRAPH 监控报警的组件 说明 系统默认指定 可翻译

<类别> 类别的名称 √ √
<子类别 1> 子类别 1 的名称 -
<子类别 2> 子类别 2 的名称 -
<监控类型> 监控类型的名称 √

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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GRAPH 监控报警的组件 说明 系统默认指定 可翻译

<PLC 名称> PLC 的名称 √ -
<FB 名称> 函数块的名称 √
<FB 编号> 函数块的编号 -
<步名称> 步名称 √
<步编号> 步编号 √
<背景 DB 名称> 背景数据块的名称 -
<背景 DB 编号> 背景数据块的编号 -
<步特定域> 为各个步定义的特定联

锁或监控信息。

√

可通过添加新组件或删除已包含组件，随时更改监控报警的数量。所有组件均可使用。

参见

创建报警文本 (页 10277)
编辑报警 (页 9779)
启用和禁用报警视图 (页 9779)

25.8.3.3 全局监控报警（变量）的结构 (S7-1500)

说明

可为变量表或数据块中定义的变量监控创建全局监控报警。

下表列出了可包括在全局监控报警中的所有组件。用户可根据需要相应减少组件数量：

全局监控报警的组件 说明 系统默认指定 可翻译

<类别> 类别的名称 √ √
<子类别 1> 子类别 1 的名称 -
<子类别 2> 子类别 2 的名称 - -
<监控类型> 监控类型的名称 √ √

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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全局监控报警的组件 说明 系统默认指定 可翻译

<PLC 名称> PLC 的名称 - -
<ProDiag FB 名称> ProDiag 函数块的名称 √
<ProDiag FB 编号> ProDiag 函数块的编号 -
<监控 ID> 监控的 ID √
<变量地址> • 变量表中的变量地

址

• 数据块中未输出为

布尔型元素的地址。

√

<变量的名称> 监控变量的名称

如果为结构化元素

（PLC 数据类型、

ARRAY 或 STRUCT），

则显示所有上层结构，

如："Motors".Motor_
1.Element_BOOL

√

<变量注释> • 变量表中变量的注

释

• 数据块中元素的注

释

√ √
 

<变量注释路径> 结构化变量中所有层级

的变量注释，使用句点

进行分隔

-

<详细文本域> 监控的特定信息（文本

信息带 3 个变量）

• <相关值 SD_5>
• <相关值 SD_6>
• <相关值 SD_7>

-

可通过添加新组件或删除已包含组件，随时更改监控报警的数量。所有组件均可使用。

参见

创建报警文本 (页 10277)
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25.8.3.4 局部监控报警（参数）的结构 (S7-1500)

说明

如果某个函数块的块接口中使用 PLC 数据类型，则可以为该函数块的块接口中所定义的参数

监控创建一个本地监控报警，也可以为 PLC 数据类型监控创建一个本地监控报警。

说明

结构型变量

结构型变量（PLC 数据类型，ARRAY 或 STRUCT）中的布尔型元素，只能在块接口的“Static”
区域中进行监控。

下表列出了可包括在局部监控报警中的所有组件。用户可根据需要相应减少组件数量：

局部监控报警的组件 说明 系统默认指定 可翻译

<类别> 类别的名称 √ √
 <子类别 1> 子类别 1 的名称 -

<子类别 2> 子类别 2 的名称 - -
<监控类型> 监控类型的名称 √ √
<PLC 名称> CPU 名称 - -
<ProDiag FB 名称> ProDiag 函数块的名称 √
<ProDiag FB 编号> ProDiag 函数块的编号 -
<监控 ID> 监控的 ID √
<类型名称> 函数块或 PLC 数据类型

的名称

-

<实例路径> 背景数据块的名称和路

径

-

<实例名称> 背景数据块的名称（例

如 Block_9_DB）
√

<实例编号> 背景数据块的编号 -
<实例的注释> • 在单个实例中：

输出背景数据块的

标题。

• 在多重实例中：

输出块接口中多重

实例的注释。

- √

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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局部监控报警的组件 说明 系统默认指定 可翻译

<参数名称> 监控变量的名称 √ -
<参数注释> 参数的注释 - √
<变量地址> • 变量表中的变量地

址

• 数据块中未输出为

布尔型元素的地址。

√ -

<变量的名称> 这种情况下，监控参数

（<参数名称>），如果

存在变量，则变量（<
变量名称>）是前项变

量。

 

√

<变量注释> • 变量表中变量的注

释

• 数据块中元素的注

释

√ √
 

<变量注释路径> 结构化变量中所有层级

的变量注释，使用句点

进行分隔

-

<详细文本域> 监控的特定信息（文本

信息带 3 个变量）

• <相关值 SD_5>
• <相关值 SD_6>
• <相关值 SD_7>

-

可通过添加新组件或删除已包含组件，随时更改监控报警的数量。所有组件均可使用。

参见

创建报警文本 (页 10277)

25.8.3.5 创建报警文本 (S7-1500)

要求

在项目树中，已打开“公共数据”(Common data) 文件夹。
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操作步骤

要创建报警文本，请执行下列步骤：

1. 在项目树中，双击“监控设置”(Supervision settings) 条目。
ProDiag 监控设置随即打开。

2. 在“报警本文”(Alarm text) 选项卡中，选择待创建报警文本的区域。例如，基本监控 > 变量 
(Basic supervisions > Tags)。

3. 通过拖放操作，将指定的报警文本域从“支持的文本报警域”(Supported alarm text fields) 域
拖放到“报警文本”(Alarm text) 文本框中。
文本域的顺序可随时更改。

4. 如果要删除文本域，则需右键单击相应的文本域，并从快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
5. 选择指定的文本域分隔符。

结果

文本域将用作占位符，在触发监控报警时填充当前的过程值。

25.8.3.6 导出 ProDiag 和 GRAPH 文本 (S7-1500)

说明

在 ProDiag 和 GRAPH 中，可对项目文本进行过滤筛选，并导出进行翻译。这些文本将导出

为一个扩展名为“.xlsx”的 Office Open XML 文件，并通过 Microsoft Excel 或其它电子数据表

程序进行编辑。
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通过以下过滤器选项，可定义待导出的 ProDiag 和 GRAPH 文本：

选项 导出的内容

ProDiag / GRAPH：报

警文本

• 监控的用户自定义文本列表

• GRAPH 中步和转换条件的显示名称

• 变量表中所监控变量和 PLC 数据类型元素的注释和注释路径、

全局 DB 和数组 DB。
• 块接口中所监控元素的注释

• 多重实例或受监控的 PLC 数据类型中，受监控背景数据块的标

头和实例注释。

• 与块接口中所监控元素串联的变量的注释和注释路径（仅当一

个操作数数进行串联时）

• 函数块“Static”部分中受监控 PLC 数据类型的实例注释（多重实

例）。

• GRAPH 中步特定的互锁和监控报警文本  
ProDiag / GRAPH：
HMI 显示屏文本

• 转换条件和互锁程序段中的变量注释

• 使用 ProDiag 监控的固定程序段中的变量注释

• 使用 ProDiag 监控的程序段中的变量注释

• 使用 ProDiag 监控的程序段标题（含固定程序段）

ProDiag / GRAPH：所

有文本

• ProDiag / GRAPH 报警文本：

• ProDiag / GRAPH HMI 显示屏文本

说明

这些过滤器选项不适用于 S7-300/400 CPU。

更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”

操作步骤

要导出 ProDiag 和 GRAPH 的项目文本，请按以下步骤操作：

1. 右键单击项目树中的该 CPU。
2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。

3. 单击“文本”(Text) 选项卡。

4. 选择一个所需的过滤器。

结果

系统仅导出所需的项目文本。
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25.8.4 导出 ProDiag 监控设置 (S7-1500)
可将整个 ProDiag 监控设置导出到一个 .dat 文件中，然后导入新项目中。

要求

项目已定义了 ProDiag 监控设置。

操作步骤

要导出 ProDiag Monitor 设置，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中，打开“公共数据”(Common data) 文件夹。

2. 双击“监控设置”(Supervision settings) 条目。

3. 单击“导出监控设置”(Export supervision settings)。如果该选项未选择，则表示 ProDiag 监
控或 GRAPH 函数块尚未创建。
“另存为”(Save as) 对话框随即打开。

4. 选择一个存储位置并指定文件名。

5. 单击“保存”(Save)。

结果

在指定的存储位置，创建了一个 .dat 文件。该文件无法编辑。

25.8.5 导入 ProDiag 监控设置 (S7-1500)

要求

已将项目的 ProDiag 监控设置导出为一个 .dat 文件。

即使尚未创建 ProDiag 监控函数或 GRAPH 函数块，也可将 ProDiag 监控设置导入到项目中。

说明

升级项目

如果将项目已升级为 TIA Portal V15 且在 ProDiag 监控设置的子类别区域中显示有“修

复”(Repair) 按钮，则在导入其它项目的 ProDiag 监控设置之前必须先按下该按钮。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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操作步骤

要将 ProDiag 监控设置导入一个新项目，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“公共数据”(Common data) 文件夹中，打开“监控设置”(Supervision settings)。
2. 单击“导入监控设置”(Import supervision settings)。

如果“导入监控设置”(Import supervision settings) 灰显，且子类别区域中显示有“修
复”(Repair) 按钮，则必须先按下该按钮。该按钮将修复子类别。之后，即可导入剩余的 
ProDiag 监控设置。

3.“打开”(Open) 对话框随即打开。
选择将存储的待导入文件的路径。

4. 选择所需的 .dat 文件。

5. 通过“打开”(Open) 按钮，确认该对话框。

结果

.dat 文件中输入的所有 ProDiag 监控设置都将传送到新项目中。

说明

导入不存在的 ProDiag 监控设置

如果要导入新项目中不存在的报警类，则系统将显示一条错误消息，并为各类别指定系统默

认定义的报警类。

如果导入后创建警报类，则需手动将其分配给所需类别。

说明

导入 FB 或 PLC 数据类型名称

从 TIA Portal V17 中导出时虽然仅导出“类型名称”(Type name) 元素，但导入监控设置时可

指定“FB 名称”(FB name) 元素。导入时，“FB 名称”(FB name) 和“类型名称”(Type name) 这
两个元素的处理方式相同。这样，可确保与版本低于 V17 的 TIA Portal 的兼容性。

25.9 创建并实例化 ProDiag 监控 (S7-1500)

25.9.1 监控概述 (S7-1500)

说明

除全局监控外，用户还可变量表的 FB 和 PLC 数据类型（本地监控）处创建监控。例如，为

每个操作数创建多个监控。
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创建各个监控时，将在“属性”(Properties) 巡视窗口的“监控”(Supervisions) 选项卡中创建

一个新条目。在“监控”(Supervisions) 选项卡中，可定义各个监控的参数设置。如果为一个

操作数创建多个监控，则可添加后 “ID_<连续监控 ID>（分配的 ProDiag FB）”，按升序顺

序对这些监控进行编号（仅适用于全局监控和已实例化的监控）。  

说明

在 F 背景数据块中创建监控

布尔型参数只能在故障安全背景数据块的块接口中创建 Prodiag 全局监控。

在项目中创建第一个全局监控时，系统将自动在项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹

内创建“Default_SupervisionFB”和“Default_SupervisionDB”ProDiag 块。

可快速查看待分配给一个 ProDiag 函数块的 ProDiag 监控数目。更多信息，请参见“显示 
ProDiag 函数块的监控数量 (页 10260)”。

全局监控

监控变量表中的布尔型变量、全局数据块或 ARRAY 数据块。

下图显示了数据类型可全局监控的一个全局数据块：

符号  表示，全局监控实例已在全局 DB 中直接创建。 
符号  表示，对已在全局 DB 中直接实例化的 PLC 数据类型的类型监控进行实例化。

函数块中参数的监控（本地）

在 Input 和 Output 部分，只能在第一层级创建监控。在 Static 部分，可在所有层级创建监控。

函数块中各参数的监控，分别位于块接口的 Input、Output 和 Static 部分：
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符号  表示，监控的类型定义已在函数块的块接口中直接创建。可以在布尔型参数（如，

Input_1）处，也可在 PLC 数据类型的布尔型元素处 (Static_2.Conv_Actor_Backward)。
符号  表示，所继承的 PLC 数据类型和函数块（多重实例）的监控。 
调用该函数块时，背景数据块中块接口内包含的所有监控都将实例化。

PLC 数据类型元素处的监控（本地）

PLC 数据类型中布尔型变量的监控：

符号  表示，监控的类型定义已在 PLC 数据类型的布尔型元素处直接创建。在 PLC 数据类

型中，可在所有层级创建监控。

符号  表示，所继承的其它 PLC 数据类型的监控。

在程序代码中使用该 PLC 数据类型时，该 PLC 数据类型中包含的所有监控都将实例化。
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“属性”(Properties) 巡视窗口中的“监控”(Supervisions) 选项卡。

在该选项卡上，可对操作数创建的各监控进行相应设置：

组 属性 说明

常规 监控类型 支持以下监控类型：

• 操作数，例如，用于监控静态信号

• 互锁，例如，用于监控控制信号

• 动作，例如，用于监控是否离开起始位置

• 响应，例如，用于监控是否达到结束位置

• 位置，例如，用于监控是否未经许可离开结束位置

• 报警，用于显示简单的文本消息

• 错误消息（显示错误编号和相关文本）

根据所选择的监控类型，属性中的有些域为强制域，必需填写。有

关必填的域，请参见“监控类型 (页 10195)”。
监控的变量 / 参数 指示正在监控的操作数。所监控操作数的信号状态 TRUE 和 FALSE 将

指示待监控操作数的信号状态。

延时时间 / 响应时间 / 启
动时间

根据所选择的监控类型，显示的时间不同。

• 延时时间：操作数、互锁、位置、文本消息、错误消息

• 响应时间：响应

• 启动时间：动作

条件 BIT 数据类型的布尔型变量和片段访问操作只能用作条件。各条件的

信号状态 TRUE 和 FALSE 将指示待监控操作数的信号状态。

错误标志（仅适用于全

局变量）

错误标志将写入与 ProDiag 函数块同名的数据块中。 

ProDiag FB（仅适用于全

局变量）

如果没有将用户自定义的 ProDiag 函数块分配给监控，则系统自动

分配给 ProDiag 函数块“Default_SupervisionFB”。该 ProDiag 函数块

中包含分配给该块的所有全局监控和本地实例监控。此外，用户也

可以创建自己的 ProDiag 函数块，将监控归组到各个工艺单元中。

有关如何创建 ProDiag 函数块的指令，请参见“创建 ProDiag 函数块 
(页 10230)”

类别 全部 8 种类别显示在“类别”(Category) 下拉列表中。

子类别 1 和 2 要在“子类别”(Subcategory) 域的下拉列表中选择相应设置，则需

在 ProDiag 监控设置中先进行定义。 
相关示例，请参见“定义 ProDiag 监控设置 (页 10260)”。

报警文本 由于报警文本也在 ProDiag 监控设置中定义，因此无法编辑。
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组 属性 说明

特定文本字段 - 在此，可通过相关值为各监控创建特定文本字段。可通过符号@ 或
快捷菜单项，手动创建相关值。

有关手动创建的示例，请参见“手动创建相关值 (页 10299)”。
有关通过快捷菜单项的创建示例，请参见“通过快捷菜单创建伴随

值 (页 10303)”。

参见

显示所有已调用函数块和 PLC 数据类型的监控定义 (页 10328)
显示所有全局变量的监控 (页 10326)
创建全局监控 (页 10292)
监控的用途 (页 10287)
在一个循环时间内，ProDiag 函数块的多个监控报警 (页 10237)
在 FB 处创建监控（本地） (页 10293)
在 PLC 数据类型处创建监控 (页 10296)
创建一个特定的文本字段 (页 10299)

25.9.2 类型-实例机制的相关信息 (S7-1500)

说明

型式-实例机制是所有本地监控的理论基础（PLC 数据类型和函数块的监控）。要在程序中激

活所创建的监控（类型定义），这些监控需实例化（实例）。类型定义功能就像一个模版，

可多次使用和实例化。

类型-实例机制的结构如下所示：
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OI

PLC-Datentyp

Element1:BOOL

Element2:BOOL

Element3:BOOL

在黄线框出的区域内，列出了相应类型定义的所有实例化选项。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.9 创建并实例化 ProDiag 监控 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

10286 编程和操作手册, 11/2022



25.9.3 监控的用途 (S7-1500)

说明

以下存储区可创建全局监控：

存储区/块接口部分 存储位置

输入 变量表

输出

位存储器

数据块中的元素 BOOL 数据类型的全局数据块或 ARRAY 数据

块

以下存储区的函数块处，可创建监控：

存储区/块接口部分 存储位置

输入 块接口

输出

静态

以下存储区中，PLC 数据类型可与所创建的监控一同用作某种数据类型：

存储区/块接口部分 存储位置

静态 块接口

输入 变量表

输出

位存储器

数据块中的元素 全局数据块或 ARRAY 数据块

说明

“Temp”或“InOut”部分中带监控的 PLC 数据类型

PLC 数据类型也可以在“Temp”或“InOut”部分创建监控，但这些监控在此区域内不可用。因

此，在程序中不能显示、继承、和使用。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.9 创建并实例化 ProDiag 监控 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 10287



说明

结构型变量

如果在“Static”区域内对结构型变量（PLC 数据类型，ARRAY 或 STRUCT）中的布尔型元素进

行声明，则这些元素可在用户块的块接口中进行监视。

不同监控类型的监控用途：

  全局监控 本地监控 PLC 数据

类型

监控类型 输入 输出 位存储器/
BOOL 型
的数据块

元素

输入 输出 静态 静态

操作数 √ √ √ √ √ √ √
互锁 - √ √ √ - - √
动作 √ - √ √ - - √
响应 √ - √ √ - - √
位置 √ - √ √ - - √
错误消息 √ √ √ √ √ √ √
文本消息 √ √ √ √ √ √ √
√：监控可用。

-：监控不可用。

 

25.9.4 复制监控 (S7-1500)

说明

除创建新的监控之外，也可复制相关监控。例如，可以将某个对象（如，变量表）中的监控

从一个 CPU 复制到另一个 CPU，或从一个项目复制到另一个项目中。

下表列出了复制监控时可使用的所有选项：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
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变量表

复制整个变量表的特

性与复制单个变量的

特性有所不同。

全局监控 PLC 数据类型/函数块

类型定义处的监控

PLC 数据类型/函数块

类型实例处的监控

ProDiag 函数块

的分配

复制整个表 由于相关监控存储在

关联 ProDiag FB 中，

因此复制操作不含监

控。

- 监控包含在复制操作

中，或在新实例处创

建。

分配同时复制。

复制变量表中的单个

变量

由于相关监控存储在

关联 ProDiag FB 中，

因此复制操作不含监

控。

- 监控包含在复制操作

中，或在新实例处创

建。

复制操作不含分

配，需在复制后

手动创建。

全局数据块

复制整个数据块与复

制单个元素时的特性

不同。

全局监控 PLC 数据类型/函数块

类型定义处的监控

PLC 数据类型/函数块

类型实例处的监控

ProDiag 函数块

的分配

复制整个数据块 由于相关监控存储在

关联 ProDiag FB 中，

因此复制操作不含监

控。

- 监控包含在复制操作

中，或在新实例处创

建。

分配同时复制。

复制数据块中的单个

元素

由于相关监控存储在

关联 ProDiag FB 中，

因此复制操作不含监

控。

- 监控包含在复制操作

中，或在新实例处创

建。

复制操作不含分

配，需在复制后

手动创建。
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用户自定义的函数块

复制整个函数块的特

性与复制单个参数的

特性有所不同。

全局监控 PLC 数据类型/函数块

类型定义处的监控

PLC 数据类型/函数块

类型实例处的监控

ProDiag 函数块

的分配

复制整个函数块 - 由于函数块参数中的

监控（本地或从 PLC 
数据类型继承）是一

种类型定义，因此包

含在复制操作中。   

- -

复制函数块中的单个

参数

- 函数块参数中的监控

不包含在复制操作中。

由于函数块参数处某

个 PLC 数据类型继承

的监控是一种类型定

义，因此包含在复制

操作中。

- -

PLC 数据类型

复制整个 PLC 数据类

型的特性与复制单个

元素的特性有所不同。

全局监控 PLC 数据类型/函数块

类型定义处的监控

PLC 数据类型/函数块

类型实例处的监控

ProDiag 函数块

的分配

复制整个 PLC 数据类

型

- 由于函数块参数中的

监控（本地或从 PLC 
数据类型继承）是一

种类型定义，因此包

含在复制操作中。  

- -

复制 PLC 数据类型中

的单个元素

- PLC 数据类型元素处

的监控不包含在复制

操作中。

由于 PLC 数据类型元

素处某个 PLC 数据类

型继承的监控是一种

类型定义，因此包含

在复制操作中。

- -
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ProDiag 函数块

复制整个 ProDiag 函
数块与复制单个元素

时的特性不同。

全局监控 PLC 数据类型/函数块

类型定义处的监控

PLC 数据类型/函数块

类型实例处的监控

ProDiag 函数块

的分配

复制整个 ProDiag 函
数块

监控同时复制。 - 监控实例并不复制。 -

复制 ProDiag 函数块

中的单个元素

监控同时复制。 - 单个实例并不复制 -

类型为“PLC 数据类型”的数据块

复制整个数据块与复

制单个元素时的特性

不同。

全局监控 PLC 数据类型/函数块

类型定义处的监控

PLC 数据类型/函数块

类型实例处的监控

ProDiag 函数块

的分配

复制整个数据块 全局监控并不复制。 - 监控实例同时复制。 分配同时复制。

复制数据块中的单个

元素

单个全局监控并不复

制。

- 单个实例并不复制 -

“用户自定义函数块”类型的背景数据块

复制整个数据块与复

制单个元素时的特性

不同。

全局监控 PLC 数据类型/函数块

类型定义处的监控

PLC 数据类型/函数块

类型实例处的监控

ProDiag 函数块

的分配

复制整个数据块 - - - -
复制数据块中的单个

元素

- 单个全局监控并不复

制。

单个实例并不复制 -

说明

复制数据类型“PLC 数据类型”和 PLC 数据类型实例

将一个 PLC 数据类型定义从一个 CPU 复制到另一个 CPU，或从一个项目复制到另一个项目时，

监控将随之一同复制。

将一个 PLC 数据类型实例从一个 CPU 复制到另一个 CPU，或从一个项目复制到另一个项目时，

ProDiag FB 的分配并不会随之一同复制。此时，需手动为该实例分配一个新的 ProDiag FB。
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25.9.5 创建全局监控 (S7-1500)

要求

变量表中至少创建有一个布尔型变量，例如：

创建全局监控的操作步骤

要创建全局监控，请按以下步骤操作：

1. 右键单击选择一个或多个变量，然后从快捷菜单中选择“添加新监控”(Add new supervision)。
可以监控所有选择的变量（布尔型变量）时，快捷菜单条目才可用。
在“属性”(Properties) 巡视窗口中打开“监控”(Supervisions) 选项卡，为该变量创建一个监
控。监控按照升序顺序进行编号（Supervision_<连续监控 ID>（所分配的 ProDiag FB））：

2. 系统默认选择监控类型“操作数”(Operand)。必要时，选择一个不同的监控类型。
必填设置取决于所选的监控类型。
有关监控类型的更多信息，请参见“监控类型 (页 10195)”。

说明

设置被覆盖。

如果更改了之前所创建监控的监控类型，则新监控类型的当前值将覆盖之前的设置。

3. 设置延时时间（如果适用）。

4. 必要时，选择条件触发监控报警。

5. 选择一个类别和子类别（必要时）。

6. 如果不希望使用系统默认的 ProDiag 函数块“Default_SupervisionFB”，则可以选择现有 
ProDiag 函数块或创建一个新的 ProDiag 函数块。
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或者：

1. 单击所需的变量。

2. 在“属性”(Properties) 巡视窗口中，双击“监控”(Supervisions) 中的条目“添加新监控”(Add 
new supervision)。
将创建一个新监控。将按升序顺序对这些监控进行编号（Supervision_ID_<连续监控 ID>（分
配的 ProDiag FB））。

3. 此时，可从上文中介绍的第 2 项开始执行。

结果

受监控的变量将标记为  图标。

说明

复制变量

如果将已创建监控的全局变量从一个 CPU 复制到另一个 CPU，或从一个项目复制到另一个

项目，则不会对监控进行复制。

25.9.6 在 FB 处创建监控（本地） (S7-1500)

要求

在函数块块接口的三个部分（Input、Output 或 Static）中的任意一个部分内，至少创建有

一个以下数据类型的参数：

• 布尔型数据类型的参数

• 带有一个多重实例的参数，含布尔型元素

• PLC 数据类型的参数，含布尔型元素
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说明

ProDiag 函数块

ProDiag 函数块不能用于块接口中。

说明

结构型变量

在“Static”部分中，数据类型为 ARRAY、STRUCT 或 PLC 数据类型的结构型变量中的布尔型元

素可在块接口中进行监测。这些元素可在所有层级定义。

说明

本地监控的属性

本地监控的所有属性（条件变量、延时时间或特定文本字段）必需在块接口本地声明。

在 FB 处创建监控的操作步骤

要在函数块的块接口中创建监控，请按以下步骤操作：

1. 右键单击该参数，在快捷菜单中选择“添加新监控”(Add new supervision)。
在“属性”(Properties) 巡视窗口中将打开“监控”(Supervisions) 选项卡，为该参数创建一个监
控。这些监控将按升序顺序进行编号（Supervision_<连续编号 ID>）。

2. 系统默认选择监控类型“操作数”(Operand)。必要时，选择一个不同的监控类型。
必填设置取决于所选的监控类型。 
有关监控类型的更多信息，请参见“监控类型 (页 10195)”。

说明

设置被覆盖。

如果更改了之前所创建监控的监控类型，则新监控类型的当前值将覆盖之前的设置。

3. 设置延时时间（如果适用）。

4. 必要时，选择条件触发监控报警。

5. 选择一个类别和子类别（必要时）。

或者：

1. 单击所需的参数。

2. 在“属性”(Properties) 巡视窗口中，双击“监控”(Supervisions) 中的条目“添加新监控”(Add 
new supervision)。
将创建一个新监控。这些监控将按升序顺序进行编号（Supervision_<连续编号 ID>）。

3. 此时，可从上文中介绍的第 2 项开始执行。
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结果

受监控的参数将标记为符号  和 ：

符号  表示，监控的类型定义已在函数块的块接口中直接创建。可以在布尔型参数（如，

Input_1）处，也可在 PLC 数据类型的布尔型元素处 (Static_2.Conv_Actor_Backward)。
符号  表示，所继承的 PLC 数据类型和函数块（多重实例）的监控。

说明

Code Viewer
对某个函数块的输入参数进行监控时，可在 Code Viewer 中显示这些输入参数的串联。

对某个函数块的输出参数和/或静态参数进行监控时，可在 Code Viewer 中显示该函数块的

完整调用。

显示函数块的监控

在项目树中右键单击该函数块时，将显示该函数块的属性对话框。在“函数块监控定义”(FB 
supervision definitions) 选项卡中，将显示所有创建的监控。

有关函数块中各监控的更多信息，请参见“显示函数块的监控定义 (页 10334)”。
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25.9.7 实例化 FB 监控 (S7-1500)

实例化函数块处监控的操作步骤

例如，要实例化函数块以及其中包含的监控并进行激活，请按以下步骤进行操作：

1. 在程序代码中使用监控参数。

2. 在程序中调用该函数块。

3. 在“调用选项”(Call options) 对话框内的“单实例”(Single instance) 区域中，选择一个背景数
据块和 ProDiag FB。
之后，项目中的监控将仅实例化。所继承的监控也将实例化。

25.9.8 在 PLC 数据类型处创建监控 (S7-1500)

要求

PLC 数据类型中至少创建有一个布尔型变量：

说明

在现有 PLC 数据类型处创建监控

在已实例化的现有 PLC 数据类型处创建监控时，这些监控将自动实例化。如果没有其它 
ProDiag FB，则分配默认 ProDiag FB“Default_SupervisionFB”。 

说明

无 ProDiag 监控

如果巡视窗口中显示该警告，则表示在用户程序的以下位置处使用了受监控的 PLC 数据类型：

• 在 OB 中使用了受监控的 PLC 数据类型。

• 在 FC 中使用了受监控的 PLC 数据类型。

• 在块接口的“Static”部分之外的 FB 中，使用了受监控的 PLC 数据类型。 
在这些位置处可使用 PLC 数据类型，但不能使用包含 ProDiag 监控的 PLC 数据类型。
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在 PLC 数据类型的元素处创建监控

要在 PLC 数据类型的元素处创建监控，请按以下步骤操作：

1. 选择一个或多个变量，右键单击所选择的变量。 
2. 在快捷菜单中，选择“新增监控”(Add new supervision)。可以监控所有选择的变量（布尔型

变量）时，快捷菜单条目才可用。
在“属性”(Properties) 巡视窗口中打开“监控”(Supervisions) 选项卡，为该变量创建一个监
控。这些监控将按升序顺序进行编号（Supervision_<连续编号 ID>）。

3. 系统默认选择监控类型“操作数”(Operand)。

说明

可能的监控类型

监控的 PLC 数据类型仅支持监控类型“操作数”(Operand)。
必填设置取决于所选的监控类型。
有关监控类型的更多信息，请参见“监控类型 (页 10195)”。

说明

设置被覆盖。

如果更改了之前所创建监控的监控类型，则新监控类型的当前值将覆盖之前的设置。

4. 设置延时时间（如果适用）。

5. 必要时，选择条件触发监控报警。

6. 选择一个类别和子类别（必要时）。

或者：

1. 单击所需变量。

2. 在“属性”(Properties) 巡视窗口中，双击“监控”(Supervisions) 中的条目“添加新监控”(Add 
new supervision)。
将创建一个新监控。这些监控将按升序顺序进行编号（Supervision_<连续编号 ID>）。

3. 此时，可从上文中介绍的第 2 项开始执行。

这些监控将显示在巡视窗口“属性”(Properties) 的“监控”(Supervisions) 选项卡中。

PLC_data_type_supervision_<连续监控 ID> [下一级 PLC 数据类型]。

说明

在全局数据块或变量表中，使用 PLC 数据类型。

如果要在全局数据块或变量表中使用 PLC 数据类型作为变量声明，则监控将直接实例化。这

些监控将标记为  符号  
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结果

受监控的元素将标记为符号  和 ：

参见

创建 PLC 数据类型 (页 9385)

25.9.9 实例化 PLC 数据类型监控 (S7-1500)

实例化 PLC 数据类型处监控的操作步骤

例如，如果要在变量表中使用 PLC 数据类型，则监控将立即实例化。

如果在某个函数块的块接口中使用 PLC 数据类型，则块调用时所有的监控将自动实例化。

说明

更改数据类型

• 如果将该数据类型从一种 PLC 数据类型（如，UDT_1）变更为另一种 PLC 数据类型（如，
UDT_2），则监控实例将随之变更而 ProDiag FB 的分配保持不变。

• 如果将该数据类型从一种 PLC 数据类型（如，UDT_1）变更为另一种数据类型（如，INT），
则系统将删除监控和 ProDiag FB 分配。
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25.9.10 创建一个特定的文本字段 (S7-1500)

25.9.10.1 特定文本框概述 (S7-1500)

说明

通过详细文本域，可使用这些相关值显示监控报警中的各监控的附加信息。该信息可在详细

文本域中任意组合，包含以下内容：

• 任意文本（如，温度、手动模式、自动模式）

• 运行过程中读取的三个不同变量的值（相关值 SD_4 到 SD_6）
• 文本列表名称

• 文本列表 ID

参见

相关值的示例 (页 10304)

25.9.10.2 手动创建相关值 (S7-1500)

说明

在特定文本域中使用 @ 字符

请仅使用 @ 字符声明相关值，如 @4%6d@。此外，如果在特定文本的文本域中使用 @ 字符，

则可能无法解析监控报警任意文本中包含的相关值。

要求

已创建一个全局或本地监控，且“属性”(Properties) 巡视窗口中的“监控”(Supervisions) 选
项卡已打开。
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操作步骤

要为监控创建详细文本域，请按以下步骤操作：

1. 选择“详细文本域”(Specific text field) 组。

2. 从三个自动填充的相关值 SD_4 到 SD_6 中，选择所需变量。
变量的数据类型必须为 BOOL、BYTE、WORD、DWORD、SINT、INT、DINT、USINT、UINT、
UDINT、REAL、LREAL、CHAR、WCHAR、STRING 或 WSTRING。

3. 在文本域中输入相应的文本。例如，该文本中可包含自由文本以及对定义为相关值的变量引
用。（例如，@4 将引用相关值 SD_4 的变量）
有关变量引用的语法结构信息，请参见“相关值的结构 (页 10301)”

说明

显示详细文本域

在 ProDiag 监控设置中组态报警文本时，仅当使用文本域“<详细文本域>”(<Specific text 
field>)，该信息才会输出。有关 ProDiag 监控设置中报警文本的更多信息，请参见“指定中

央 ProDiag 报警文本 (页 10271)”。

结果

如果在报警文本结构中使用了报警文本域“<详细文本域>”<Specific text field>)，则系统默认

故障/错误触发监控报警时，将显示详细文本域中的信息。
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25.9.10.3 相关值的结构

按如下方式参考相关值 SD_4、SD_5 和 SD_6：
@<相关值的编号><格式><文本库（名称或编号）>@
字符“@”用于指示开始使用相关值和关闭相关值。

相关值的编号

该编号指定待读取的相关值或变量：

编号 说明

4 相关值 SD_4（变量 1）
5 相关值 SD_5（变量 2）
6 相关值 SD_6（变量 3）

相关值允许的 大大小

相关值总大小超出所允许的 大大小的原因，通常是因为一个或多个相关值的数据类型为 
STRING 或 WSTRING，且未指定实际长度。如果 WSTRING 数据类型未指定实际长度，则系

统将使用所允许的 大长度，而且所允许的 大长度通常超出相关值的长度。

数据类型 STRING 和 WSTRING 通常使用中括号 [] 定义实际长度。

格式

确定显示设备上相关值的输出格式。格式前有“%”符号。下列固定格式适用于相关值：

格式 说明

%[i]X 共有 i 位数的十六进制数

%[i]u 共有 i 位数且不带符号的十进制数

%[i]d 共有 i 位数且带有符号的十进制数

%[i]b 共有 i 位数的二进制数

%[i][.y]f 小数点后有 y 位数且共有 i 位数的带符号浮点

数

%[i]s 共有 i 位数的字符串（ANSI 字符串）

将打印第一个 0 字节之前的字符 (00Hex)。
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格式 说明

%t#<文本库名称> 访问文本库

%t#<引用文本库编号的相关值> 访问文本库

如果位数 [i] 过小，则值将完整输出。

如果位数 [i] 过大，则会在值之前输出适当数量的填充字符。

如果位数 [i] 过大且输出符号（十进制数/浮点数），则将填充字符的个数减 1。对于浮点数

中的句点或逗号，同样适用。

说明

请注意可以选择输入“[i]”，不带方括号。 

示例

下表列出了以下应用示例：

变量值 相关值 说明 输出

123* @4%6d@ 相关值 SD_4 的值将显示为一个带

符号的十进制数，共 6 位。

000123

1234.567 @4%8.3f@ 相关值 SD_4 的值将显示为一个带

符号的浮点数，小数点后 3 位，共 
8 位。 
未添加填充字符，这是因为第八个

字符为小数点。

1234.567

5.4* @5%6f@ 相关值 SD_5 的值将显示为一个整

数，共 6 位。

小数点后的位数未定义。

0005.4

5.4 @5%2f@ 相关值 SD_5 的值将显示为一个整

数，共 3 位。

该值不会缩短。

5.4

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.9 创建并实例化 ProDiag 监控 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

10302 编程和操作手册, 11/2022



变量值 相关值 说明 输出

文本库 
<TextLib1> 中的

内容

@6%t#TextL
ib1@

数据类型为 WORD 的相关值 SD_6 
是引用文本库“TextLib1”的索引。

90°

运行过程中，相

关值 SD_5 引用

的文本库内容

@4%t#5@ 数据类型为 WORD 的相关值 SD_4 
为索引。相关值 SD_5 将引用文本

列表编号。

运行过程中读取文本

列表条目并显示在报

警文本中：

- 变量的相关值 SD_4 
指向所需文本列表条

目

- 变量的相关值 SD_5 
指定所需文本列表编

号

说明

CPU 的固件版本

要使用相关值指定文本列表编号，建议 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 或更高版本。

填充字符的类型（如，0 或空）取决于输出系统。

25.9.10.4 通过快捷菜单创建伴随值 (S7-1500)

说明

除了手动输入语法 @<伴随值的编号>%<格式>@，也可使用快捷菜单创建伴随值。

注意

CPU 的要求

仅当启用了“PLC 中统一报警管理”(Central alarm management in the PLC) 设置时，固件版

本 V2.9 或更高版本的 CPU 才会对这些变量进行解析。

输入变量作为相关值

在“变量”(Tag) 选择框中，选择所需的变量（变量 1 SD_4、变量 2 SD_5 或变量 3 SD_6）。在

“格式”(Format) 部分，需定义所指定变量对应的显示类型、 小长度以及小数位数（如果

适用）。
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输入文本列表名称作为相关值

在下拉列表中，选择所需的文本列表。在“文本列表条目变量”(Tag for text list entry) 选择

框中，选择程序运行过程中包含该文本列表索引的变量。

输入文本列表 ID 作为相关值

在“文本列表 ID 变量”(Tag for text list ID) 选择框的下拉列表中，选择所需的文本列表 ID 变
量。在“文本列表条目变量”(Tag for text list entry) 选择框中，选择程序运行过程中包含该

文本列表索引的变量。

操作步骤

要将相关值插入报警中，请按下列步骤操作：

1. 在指定文本框的相应位置处打开快捷菜单，然后使用相关菜单命令选择插入一个变量、文本
列表名称或文本列表编号。

2. 在显示的对话框中，输入相关参数并确认输入。

结果

相关值将集成到监控报警中。 
如果存在语法错误，则该文本的背景色将显示为红色，且该错误必需更正。同时，系统并非

支持所有的变量组合和格式化。

25.9.10.5 相关值的示例 (S7-1500)

快捷菜单中可输入的相关值示例：

变量：

<Tag: #Temperature> 
“#Temperature”变量的值此时将显示在报警文本中。 
文本列表名称：

<Text list:USER_1: "tag_1"> 
变量“tag_1”的内容将用作文本列表“USER_1”的索引。此时，该文本列表中的条目将显示在报

警文本中。

文本列表 ID：
<Text list:"Tag 1(SD_4)":"Tag 2(SD_5)">
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“Tag 1”(SD_4) 变量将在运行时读取文本列表 ID，同时变量“Tag 2”(SD_5) 中的内容将用作引

用文本列表时的索引。此时，该文本列表中的条目将显示在报警文本中。 

说明

CPU 的固件版本

要通过快捷菜单项使用文本列表 ID，建议使用 S7-1500 CPU 固件版本 V2.9 或更高版本。

无快捷菜单时可输入的相关值示例：

@4%6d@：相关值 1 (SD_4) 的值将显示为一个十进制数（ 多 6 位数）。  
@5%6f@：例如，相关值 2 (SD_5) 的值“5.4”将显示为定点数“5.4”（三个前置空格）。  
@5%2f@：例如，相关值 2 (SD_5) 的值“5.4”将显示为定点数“5.4”（如果位数过少，则不截

取）。  

25.9.10.6 显示和编辑指定文本域中的翻译内容 (S7-1500)
如果项目语言设定值选择中已激活所有项目语言且这些项目语言包含有翻译文本，则将按照

这些项目语言显示指定文本域中的内容。有关激活项目语言的更多信息，请参见

“AUTOHOTSPOT”。

要求

至少为一个 ProDiag 监控创建了一个文本域。

操作步骤

可通过以下几种不同方式显示文本域的翻译内容：

• 在 ProDiag 概览编辑器中显示

• 在 ProDiag 函数块的块属性中显示

• 在 ProDiag 函数块中显示
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要在 ProDiag 概览编辑器中显示翻译内容，请按以下步骤操作：

1. 双击 CPU 下项目树中的“PLC 监控和报警”(PLC supervisions & alarms) 条目。
报警和监控编辑器随即打开。

2. 单击“全局监控”(Global supervisions) 选项卡，或“监控定义”(Supervision definitions) 选项
卡。

3. 选择指定监控所在的整行，或选择包含特定文本域的文本信息的单元格。如需在“文本”(Texts) 
选项卡中显示多个文本，则可选择包含特定文本信息的多个单元格。
指定文本域中的文本将显示在巡视窗口的“文本”(Texts) 选项卡中。

要将翻译内容显示在 ProDiag 函数块的块属性中，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 ProDiag 函数块，在快捷菜单中选择“属性...”(Properties...)。 
该 ProDiag 函数块的属性对话框随即打开。

2. 单击“文本”(Texts) 选项卡。
将显示特定文本域中的文本信息。

要显示 ProDiag 函数块中的翻译内容，请按以下步骤操作：

1. 双击 ProDiag 函数块。
该 ProDiag 函数块随即打开。

2. 在巡视窗口中，单击“文本”(Texts) 选项卡。
将显示特定文本域中的文本信息。

如果类别名称仅显示为当前用户的界面语言，则说明未选择任何项目语言，或没有可用的译

文。此时，可在“文本”(Texts) 选项卡内的该表格中直接输入译文，也可以在全局“项目文

本”(Project texts) 表格中输入相应项目语言的译文。该表格位于项目树下的“语言和资源 > 
项目文本”(Languages & Resources > Project texts) 中。

有关文本翻译的更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

25.9.11 删除监控 (S7-1500)

要求

至少创建了一个监控。

删除操作数中所有监控的操作步骤

要删除所有监控，请按以下步骤操作：

1. 在操作数的“监控”(Supervision) 列中右键单击。

2. 在快捷菜单中，单击“删除”(Delete)。
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删除操作数中单个监控的操作步骤

要删除单个监控，请按以下步骤操作：

1. 单击待删除的监控变量或参数。
在“属性”(Properties) 巡视窗口中，“监控”(Supervisions) 选项卡将打开。

2. 右键单击指定监控，在快捷菜单中选择“删除监控”(Delete supervision)。

结果

该监控已删除。

说明

监视不会删除

如果所监视操作数的数据类型发生更改或删除监视的操作数时，该监视不会同时自动删除。

如果要删除包含监视的操作数，则监视需单独删除。

25.10 复制 ProDiag 函数块 (S7-1500)

25.10.1 复制 ProDiag 函数块概述 (S7-1500)

说明

除创建 ProDiag 函数块，也可对其进行复制。可通过以下几种方式进行复制：

• 在项目中，可以将 ProDiag 函数块从一个 S7-1500-CPU 复制到另一个 S7-1500-CPU 中。

• 可以将 ProDiag 函数块从一个项目复制到另一个项目中。

• 可以将 ProDiag 函数块从项目复制到项目库。

• 可以将 ProDiag 函数块从项目复制到全局库中。

• 可以将 ProDiag 函数块从项目库复制到全局库中，反之亦然。

在复制过程中，ProDiag 函数块中所包含的所有全局监控都将保留。因此，建议同时复制所

监控的全局变量，否则可能会发生编译错误。
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所包含的局部监控不会复制。 

说明

确保 ProDiag 组态的一致性

完成复制后，需对 ProDiag 函数块进行编译，以确保 ProDiag 组态的一致性。复制后，通常

在离线比较中显示差异之处。

参见

复制 ProDiag 函数块 (页 10308)
粘贴 ProDiag 函数块 (页 10308)

25.10.2 复制 ProDiag 函数块 (S7-1500)

要求

已选择该 ProDiag 函数块。

操作步骤

要复制 ProDiag 函数块，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 ProDiag 函数块。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

结果

该 ProDiag 函数块的副本现已复制到剪贴板中，可粘贴到任何指定位置。

25.10.3 粘贴 ProDiag 函数块 (S7-1500)

要求

已复制 ProDiag 函数块。
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操作步骤

要粘贴复制的 ProDiag 函数块及其全局监控，请按以下步骤操作：

1. 打开要粘贴已复制块的目标位置。

2. 右键单击并在快捷菜单中选择“粘贴”(Paste) 命令。

– 如果要将该 ProDiag 函数块作为源块粘贴到同一个 S7-1500 CPU 中，则该副本粘贴时

会使用扩展名“_<连续编号>”。
– 如果要将该 ProDiag 函数块粘贴到已存在一个同名 ProDiag 函数块的另一个 S7-1500 

CPU 中，则将打开“粘贴”(Paste) 对话框。选择相应方式并单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

复制的 ProDiag 函数块已粘贴。

25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)

25.11.1 分配选项概述 (S7-1500)

说明

每个 ProDiag 监控都必须分配给一个 ProDiag 函数块，以便在用户程序中激活。
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包含以下分配选项，如下所示：

分配的位置 全局监控 函数块中参数的监控 PLC 数据类型元素处的监控

变量表 监控自动分配给一个 ProDiag 函
数块（如，

Default_SupervisionFB）。用

户可更改此分配：

• 巡视窗口“属性 > 监
控”(Properties > 
Supervisions)

- 监控自动分配给一个 ProDiag 函
数块（如，

Default_SupervisionFB）。用

户可更改此分配：

• 巡视窗口“属性 > 监
控”(Properties > 
Supervisions)

全局数据块 监控自动分配给一个 ProDiag 函
数块（如，

Default_SupervisionFB）。用

户可更改此分配：

• 巡视窗口“属性 > 监
控”(Properties > 
Supervisions)

- 1. 对于全局数据块中数据类型

为“PLC 数据类型”的变量，

这些监控将自动分配给一个 
ProDiag 函数块（如，

Default_SupervisionFB）：

– 巡视窗口“属性 > 监
控”(Properties > 
Supervisions)

2. 类型为“PLC 数据类型”的全

局数据块：

– “新增块”(Add new 
block) 对话框中

3. 数据类型为“PLC 数据类型”

的 ARRAY-DB 类型的全局数

据块：

– “新增块”(Add new 
block) 对话框中

ProDiag 概览

表

在此，也更改分配：

• ProDiag 概览表 >“全局监

控”(Global supervisions) 选
项卡

在此，也更改分配：

• ProDiag 概览表 >“已实

例化的监

控”(Instantiated 
supervisions) 选项卡

对于实例处直接创建的监控，

也可在此更改分配：

• ProDiag 概览表 >“全局监

控”(Global supervisions) 选
项卡

对于 PLC 数据类型的定义处创建

的监控，也可在此更改分配：

• ProDiag 概览表 >“已实例化

的监控”(Instantiated 
supervisions) 选项卡 

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)
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分配的位置 全局监控 函数块中参数的监控 PLC 数据类型元素处的监控

调用 FB 块时的

调用选项

- 在程序代码中调用用户自定义的函数块时，可直接在调用选

项中直接指定该函数块中所有监控的分配。

单击“...”，可更改该分配。

注：

如果要在某个函数块中使用创建有监控的 PLC 数据类型，则

块调用时所有的监控将自动实例化。

用户自定义函

数块的背景数

据块

- 在此，也更改分配：

• “属性 > 常规 > 属性”(Properties > General > Attributes)

  更多信息，请参见：

将全局监控分配至 ProDiag 函数

块 (页 10311)

更多信息，请参见：

将 FB 处的监控分配给一个 
ProDiag 函数块 
(页 10312)

更多信息，请参见：

将 PLC 数据类型的监控分配个一

个 ProDiag FB (页 10314)

如果未选择用户自定义 ProDiag 函数块，则系统默认将监控分配给 ProDiag 函数块

“Default_SupervisionFB”或发现的首个用户自定义 ProDiag 函数块。

之后，可随时更改为 ProDiag 函数块分配的监控。

参见

将背景数据块分配至 ProDiag 函数块（局部监控） (页 10316)
更改 ProDiag 函数块的现有分配 (页 10317)
删除 ProDiag 函数块的现有分配 (页 10319)

25.11.2 将全局监控分配至 ProDiag 函数块 (S7-1500)

要求

至少已创建有一个全局监控。

操作步骤

用户可通过多种方式将全局监控分配给一个 ProDiag 函数块。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在变量表或全局数据块中，请按以下步骤操作：

1. 单击所需变量。

2. 单击“属性”(Properties) 巡视窗口中的“监控”(Supervisions) 选项卡。

3. 单击所需的监控。

4. 单击 ProDiag FB 处的“…”选择框。
将打开一个选择对话框。

5. 选择相应的 ProDiag 函数块。

在 ProDiag 概览表中，请按以下步骤操作：

1. 双击项目树中的“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。
报警和监控编辑器随即打开。

2. 单击“监控 > 全局监控”(Supervisions > Global supervisions) 选项卡。
将显示所有全局监控。

3. 在编辑器的“ProDiag FB”列中，或在巡视窗口“属性 > 监控”(Properties > Supervisions) 中，单
击选择框“…”。
将打开一个选择对话框。

4. 选择相应的 ProDiag 函数块。

结果

监控已分配给 ProDiag 函数块。

参见

创建全局监控 (页 10292)

25.11.3 将 FB 处的监控分配给一个 ProDiag 函数块 (S7-1500)

说明

将块接口中函数块处已创建的监控实例分配给一个 ProDiag 函数块。

要求

函数块处至少创建有一个本地监控。

操作步骤

可通过以下不同方式将函数块的本地监控分配给一个 ProDiag 函数块：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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在调用块过程中，请按以下步骤操作：

1. 在程序代码中调用该函数块。
“调用方式”(Call options) 对话框将打开。

2. 单击“单实例”(Single instance) 按钮。

3. 从选择框“...”选择所需的 ProDiag 函数块。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。

或者：

1. 在程序代码中调用该函数块。
“调用方式”(Call options) 对话框将打开。

2. 单击“多重实例”(Multi instance) 按钮。

3. 选择所需的多重实例。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。

5. 同样，在程序代码中，调用包含该多重实例的函数块。
“调用方式”(Call options) 对话框将打开。

6. 单击“单实例”(Single instance) 按钮。

7. 从选择框“...”选择所需的 ProDiag 函数块。

8. 单击“确定”(OK)，确认输入。

或者：

要使用“新增块”(Add new block) 对话框将一个本地监控添加到 ProDiag 函数块中，请按

以下步骤操作：

1. 双击“新增块”(Add new block) 命令。
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。

2. 单击“数据块”(Data block)。
3. 在“类型”(Type) 下拉列表中，选择包含本地监控的现有函数块。

4. 从选择框“...”选择所需的 ProDiag 函数块。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。

或者：

要在 ProDiag 概览编辑器“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms) 中将本地监控分

配给一个 ProDiag 函数块，请按以下步骤操作：

1. 双击项目树中的“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。
报警和监控编辑器随即打开。

2. 单击选项卡“监控 > 已实例化的监控”(Supervisions > Instantiated supervisions)。
将显示所有的本地监控。

3. 单击所需实例。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)
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4. 在“ProDiag FB”列中，单击“…”选择框。
将打开一个选择对话框。

5. 选择相应的 ProDiag 函数块。

说明

带有被监控 PLC 数据类型的函数块

在函数块中使用带有监控的 PLC 数据类型时，这些监控也将分配给所选择的 ProDiag 函数块

（例如，在块调用的过程中）。

结果

系统将对用户自定义函数块的 ProDiag 监控进行实例化。

25.11.4 将 PLC 数据类型的监控分配个一个 ProDiag FB (S7-1500)

说明

将 PLC 数据类型的监控实例分配一个 ProDiag 函数块。

说明

不带监控的 PLC 数据类型

在创建一个不含监控的 PLC 数据类型的元素时，仍可分配一个 ProDiag 函数块。该 PLC 数据

类型处之后创建的所有监控都将分配给一个 ProDiag FB。
有关所有的分配选项，请参见“分配选项概述 (页 10309)”。 

要求

至少为 PLC 数据类型的元素创建有一个监控。

使用全局 DB
全局数据块中，创建一个数据类型为“PLC 数据类型”的变量：

1. 在项目树中，双击“新增块”(Add new block)。 
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。 

2. 单击“数据块”(Data block)。 
3. 在“全局 DB”下拉列表中，选择该类型。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)
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4. 打开所创建的全局数据块。

5. 创建一个元素，并选择带有所创建监控的 PLC 数据类型作为数据类型。
例如，所包含的监控将自动分配给“Default_SupervisionFB”：

6. 如果要更改该分配，可单击该全局数据块中的此元素。

7. 在巡视窗口的“属性 > 监控”(Properties > Supervisions) 选项卡中，可单击“...”更改“ProDiag FB”
列中的分配。

8. 此外，也可单击“添加”(Add)，在打开的对话框中直接创建一个新的 ProDiag FB。 
或者：

可创建一个类型为“PLC 数据类型”的全局 DB：
1. 在项目树中，双击“新增块”(Add new block)。 
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。 

2. 单击“数据块”(Data block)。 
3. 在下拉列表中，选择一个带有所创建监控的 PLC 数据类型作为类型。 

说明

分配 ProDiag 函数块

仅当该 PLC 数据类型中包含监控时，该对话框中才会显示“分配 ProDiag 函数块”(Assign 
ProDiag function block) 部分。

4. 如果要分配一个函数块，而非默认的 ProDiag 函数块“Default_SupervisionFB”，则单击选择框
“...”。 
如果不希望选择任何可用 ProDiag FB，则可单击“添加”(Add) 直接创建一个新的。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。

或者：

要一个数据类型为“PLC 数据类型”的“ARRAY-DB”类型的全局数据块：

1. 在项目树中，双击“新增块”(Add new block)。 
“新增块”(Add new block) 对话框随即打开。 

2. 单击“数据块”(Data block)。 
3. 在“数组 DB”(Array DB) 下拉列表中，选择该类型。

4. 选择一个带有所创建监控的 PLC 数据类型作为数组数据类型。

说明

分配 ProDiag 函数块

仅当该 PLC 数据类型中包含监控时，该对话框中才会显示“分配 ProDiag 函数块”(Assign 
ProDiag function block) 部分。

5. 如果要分配一个函数块，而非默认的 ProDiag 函数块“Default_SupervisionFB”，则单击选择框
“...”。 
如果不希望选择任何可用 ProDiag FB，则可单击“添加”(Add) 直接创建一个新的。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)
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使用变量表

如果在变量表中创建了一个数据类型为“PLC 数据类型”的元素，且该 PLC 数据类型包含监控，

则之后这些监控将自动分配，例如分配给“Default_SupervisionFB”。
如果要更改该分配，请按以下步骤进行操作：

1. 在变量表中，单击该元素。

2. 在“属性 > 监控”(Properties > Supervisions) 选项卡中，可单击“...”更改“ProDiag FB”列中的分
配。

3. 此外，也可单击“添加”(Add)，在打开的对话框中直接创建一个新的 ProDiag FB。

25.11.5 将背景数据块分配至 ProDiag 函数块（局部监控） (S7-1500)

说明

将用户自定义函数块的背景数据块直接分配至 ProDiag 函数块。

即使用户自定义函数块尚未包含任何监控，也可以进行此分配。此外，删除用户自定义函数

块时，将保留至 ProDiag 函数块的分配。

操作步骤

要将用户自定义函数块的背景数据块分配至 ProDiag 函数块，请按以下步骤操作：

1. 右键单击函数块的背景数据块。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
将打开该背景数据块的属性对话框。

3. 单击“属性”(Attributes) 部分。

4. 单击“分配 ProDiag 函数块”(Assign ProDiag FB) 处的“…”选择框，选择一个 ProDiag 函数块。
将打开一个选择对话框。

5. 单击左侧栏中的“程序块”(Program blocks) 文件夹。
在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 函数块。

6. 选择相应的 ProDiag 函数块。

结果

系统将对用户自定义函数块的 ProDiag 监控进行实例化。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)
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25.11.6 更改 ProDiag 函数块的现有分配 (S7-1500)

要求

已创建全局或本地监控并且已向它们分配 ProDiag 函数块。

全局监控的步骤

通过以下方式，可更改全局监控到 ProDiag 函数块的现有分配：

分配选项的位置 操作步骤

在项目树的“PLC 监控与报警”(PLC 
supervisions & alarms) 文件夹中

1. 双击项目树中的“PLC 监控与报警”(PLC 
supervisions & alarms) 文件夹。

将打开报警和监控编辑器。

2. 单击“监控 > 全局监控”(Supervisions > 
Global supervisions) 选项卡。

将显示所有全局监控。

3. 在“ProDiag 函数块”(ProDiag FB) 中，为相

应的监控分配不同的 ProDiag 函数块。

在带有单个元素的变量表或全局数据块中 1. 单击默认变量表中的监控变量。

在“属性”(Properties) 巡视窗口中，“监

控”(Supervisions) 选项卡将打开，并显示

该监控的属性。

2. 单击 ProDiag FB 处的“…”选择框。

将打开一个选择对话框。

3. 单击左侧栏中的“程序块”(Program 
blocks) 文件夹。

在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 
函数块。

4. 选择相应的 ProDiag 函数块。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)
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分配选项的位置 操作步骤

在类型为“PLC 数据类型”的全局数据块中 1. 在项目树中，右键单击该全局数据块。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 
命令。

该全局数据块的属性对话框随即打开。

3. 单击“属性”(Attributes) 部分。

4. 单击“已分配的 ProDiag 函数块”(Assign 
ProDiag FB) 处的“…”选择框，选择一个

不同的 ProDiag 函数块。

将打开一个选择对话框。

5. 单击左侧栏中的“程序块”(Program 
blocks) 文件夹。

在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 
函数块。

6. 选择相应的 ProDiag 函数块。 
在数据类型为“PLC 数据类型”的“ARRAY-DB”
类型全局数据块中

1. 单击一个 PLC 数据类型的数组元素。

在“属性”(Properties) 巡视窗口中，打开

“监控”(Supervisions) 选项卡，显示这些

监控的属性。

2. 单击 ProDiag FB 处的“…”选择框。

将打开一个选择对话框。

3. 单击左侧栏中的“程序块”(Program 
blocks) 文件夹。

在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 
函数块。

4. 选择相应的 ProDiag 函数块。

 
单击项目树中相关的 ProDiag 函数块。 1. 双击项目树中相关的 ProDiag 函数块。

该 ProDiag 函数块将打开。

2. 在“ProDiag FB”列中，单击“…”选择框。

将打开一个选择对话框。

3. 单击左侧栏中的“程序块”(Program 
blocks) 文件夹。

在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 
函数块。

4. 选择相应的 ProDiag 函数块。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)
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本地监控的操作步骤

要将用户自定义函数块的背景数据块分配至 ProDiag 函数块，请按以下步骤操作：

1. 右键单击函数块的背景数据块。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
将打开该背景数据块的属性对话框。

3. 单击“属性”(Attributes) 部分。

4. 单击“分配 ProDiag 函数块”(Assign ProDiag FB) 处的“…”选择框，选择一个 ProDiag 函数块。
将打开一个选择对话框。

5. 单击左侧栏中的“程序块”(Program blocks) 文件夹。
在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 函数块。

6. 选择相应的 ProDiag 函数块。

或者：

1. 双击项目树中的“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。
将打开报警和监控编辑器。

2. 单击“监控 > 函数块监控实例”(Supervisions > FB supervision instances) 选项卡。
将显示所有的本地监控。

3. 在“ProDiag 函数块”(ProDiag FB) 列中，单击“…”选择框，选择一个 ProDiag 函数块。
将打开一个选择对话框。

4. 单击左侧栏中的“程序块”(Program blocks) 文件夹。
在右侧栏中，将显示现有的所有 ProDiag 函数块。

5. 选择相应的 ProDiag 函数块。

结果

ProDiag 函数块的分配已更改。

参见

显示所有已调用函数块和 PLC 数据类型的监控定义 (页 10328)
显示所有全局变量的监控 (页 10326)

25.11.7 删除 ProDiag 函数块的现有分配 (S7-1500)

要求

已创建局部监控并且已向它们分配 ProDiag 函数块。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)
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操作步骤

要将背景数据块的现有分配更改为 ProDiag 函数块，请按下列步骤操作：

1. 双击项目树中的“PLC 监控和报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。
将打开报警和监控编辑器。

2. 单击“监控 > 函数块监控实例”(Supervisions > FB supervision instances) 选项卡。
将显示所有的局部监控。

3. 在“ProDiag FB”列中，单击“…”选择域。
将打开一个选择对话框。

4. 单击“无”(None)。
或者：

1. 右键单击包含有局部监控的函数块的背景数据块。

2. 在快捷菜单中，选择“属性”(Properties) 命令。
将打开该背景数据块的属性对话框。

3. 单击“属性”(Attributes) 部分。

4. 单击“分配 ProDiag 函数块”(Assign ProDiag FB) 处的“…”选择域。
将打开一个选择对话框。

5. 单击“无”(None)。

结果

ProDiag 函数块的分配已删除。

25.12 编辑 ProDiag 函数块 (S7-1500)

25.12.1 在 ProDiag 函数块中插入新监控 (S7-1500)

说明

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，除了可以显示所创建全局监控的信息外，还

可添加新的监控。

要求

已为 ProDiag 函数块分配了全局监控并已打开。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.12 编辑 ProDiag 函数块 (S7-1500)
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操作步骤

可通过以下两种方式添加一个新的监控：

1. 右键单击表格的 后一行，从快捷菜单中选择“添加新监控”(Add new supervision)。
使用默认值创建新监控（监控类型：“操作数”(Operand)，类别：“1：Error”，延时时间：
T#0ms）。

2. 选择待监控的变量。

3. 通过更改相应设置，覆盖默认设置。

或者：

1. 在“监控的变量”(Supervised tag) 列的 后一行，输入待监控的变量。
使用默认值创建新监控（监控类型：“操作数”(Operand)，类别：“1：Error”，延时时间：
T#0ms）。

2. 如果指定的变量尚未定义，则“监控的变量”(Supervised tag) 域将变为红色。

3. 在变量表或数据块中定义该变量。

结果

新监控已添加。

25.12.2 在 ProDiag 函数块中复制监控 (S7-1500)

说明

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，除了显示所创建的全局监控的信息之外，还

可复制该选项卡中的单个或多个监控，或者复制到另一个“全局监控”(Global supervisions) 
选项卡中。

要求

已创建了全局监控。

操作步骤

要复制整行监控，请按以下步骤操作：

1. 选择待复制的行。
也可以按住 <Ctrl> 键并同时依次单击各个行，或者按住 <Shift> 键后单击第一行和 后一行
选择多个行。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.12 编辑 ProDiag 函数块 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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3. 将光标放置在表格末尾处。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

结果

• 该监控将复制到目标位置处，

• 并为复制的监控分配一个新的 ID。
• 而该监控的其它所有属性将保持不变。

25.12.3 在 ProDiag 函数块中删除监控 (S7-1500)

说明

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，除了显示所创建全局监控的信息之外，还可

删除一个或多个监控。

要求

已创建了全局监控。

操作步骤

要删除整行监控，请按以下步骤操作：

1. 选择包含有待删除监控的行。
也可以按住 <Ctrl> 键并同时依次单击各个行，或者按住 <Shift> 键后单击第一行和 后一行
选择多个行。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

结果

该监控将删除。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.12 编辑 ProDiag 函数块 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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25.12.4 在 ProDiag 函数块中排序监控 (S7-1500)

说明

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡，除了显示所创建的全局监控信息之外，还可以对

“监控的变量”(Supervised tag) 和“ProDiag 函数块”(ProDiag FB) 列中的监控进行排序。

要求

已创建了全局监控。

操作步骤

要对监控排序，请按以下步骤操作：

1. 选择待排序两列中的一列。

2. 单击该列标题。
该列将按照值增大的顺序进行排序，
并使用上箭头指示排序的顺序。

3. 要更改排序的顺序，可单击该箭头。
该列将按照变小的顺序进行排序，并使用下箭头指示排序的顺序。 

4. 要恢复之前的原始顺序，单击该列标题三次即可。

结果

监控安装指定的顺序进行排序。

25.13 调用 ProDiag 函数块 (S7-1500)

25.13.1 调用 ProDiag 函数块概述 (S7-1500)

说明

在创建、组态监控并编译项目后，所创建的 ProDiag 函数块将自动在 ProDiag 组织块中调用。

这将激活项目中的监控。此时，可通过不同方式在 HMI 设备上显示这些监控。

如果不想在 ProDiag OB 中调用 ProDiag 函数块，则可在其它块（FC、FB 或 OB）中进行调用。

建议用户在循环 OB 中或在循环 OB 中所调用的块中直接调用。此时，不会在 ProDiag OB 中
调用相应 ProDiag 函数块。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.13 调用 ProDiag 函数块 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

显示监控的用户自定义块 (页 10337)

25.14 加载 ProDiag 函数块 (S7-1500)

25.14.1 加载 ProDiag 函数块 (S7-1500)

说明

在加载操作过程中，重建该程序所需的所有信息（包含诸如代码和数据块的名称及注释等符

号信息）都将加载当前项目语言。

ProDiag 函数块无存储区预留，只能通过重新初始化加载。

有关加载块的更多信息，请参见“下载 S7-1200/1500 的块 (页 9903)”

25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)

25.15.1 显示方式概述 (S7-1500)

说明

可在不同总览视图中显示创建的所有监控。根据监控的类型为本地监控（函数块参数处或 PLC 
数据类型元素处的监控）或全局监控，可使用以下显示方式：

显示方式 说明

PLC 概览编辑器（PLC 监控

和报警）

在 ProDiag 概览编辑器中，可同时显示 CPU 的全局监控和本地

监控。

函数块的属性 在函数块的属性中，显示该函数块的块接口中或 PLC 数据类型

中创建的所有本地监控。

ProDiag 函数块 在打开的 ProDiag 函数块中，可显示为该 ProDiag 函数块分配

的所有全局监控和实例化的本地监控。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

显示函数块的监控定义 (页 10334)
显示所有函数块和 PLC 数据类型的监控定义 (页 10327)
显示所有已调用函数块和 PLC 数据类型的监控定义 (页 10328)
显示所有全局变量的监控 (页 10326)
在 ProDiag 概览编辑器中添加新的全局监控 (页 10330)
显示 ProDiag 函数块的监控 (页 10336)
在 ProDiag 概览编辑器中显示监控 (页 10325)

25.15.2 在 ProDiag 概览编辑器中显示监控 (S7-1500)

25.15.2.1 ProDiag 概览编辑器的结构 (S7-1500)

说明

下图显示了 ProDiag 概览编辑器中各组件的示例：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 10325



编号 说明 更多信息

1 “全局监控”(Global supervisions) 选项卡

中，显示所有全局监控。

更多信息，请参见“显示所有全局

变量的监控 (页 10326)”
2 “监控定义”(Supervision definitions) 选项

卡中，显示以下监控：

• 用户自定义函数块的块接口中定义的所

有监控（即使程序代码中未调用此用户

自定义函数块）。

• PLC 数据类型中定义的所有监控（即使

程序代码中未使用该 PLC 数据类型）

更多信息，请参见“显示所有函数

块和 PLC 数据类型的监控定义 
(页 10327)”

3 “监控实例”(Supervision instances) 选项卡

中，显示程序代码中已调用或已使用函数

块和 PLC 数据类型的所有监控。

更多信息，请参见“显示所有已调

用函数块和 PLC 数据类型的监控定

义 (页 10328)”
4 在各选项卡中，通过各种过滤器选项仅显

示指定监控。

 

25.15.2.2 显示所有全局变量的监控 (S7-1500)

过滤器选项说明

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，可使用过滤器显示以下监控：

• 所有全局监控： 
显示变量表、全局数据块和 PLC 数据类型实例处中所有全局监控。

• PLC 数据类型实例处的全局监控：

仅显示在 PLC 数据类型实例处创建的全局监控。

要求

全局数据块、变量表或 PLC 数据类型实例的元素处，至少创建有一个监控。

操作步骤

例如，要显示 CPU 的所有全局监控，请按以下步骤操作：

1. 双击项目树中的“PLC 监控和报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。
将打开报警和监控编辑器。

2. 单击“监控 > 全局监控”(Supervisions > Global supervisions) 选项卡。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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3. 选择过滤器选项“所有全局监控”(All global supervisions)。
将显示该 CPU 的所有全局监控。

4. 根据需要，可显示和隐藏其它列。为此，可单击列标题，并在快捷菜单中选择“显示/隐
藏”(Show/Hide) 命令。
将显示可选择的列。

5. 要显示某列，则可选中该列的复选框。

6. 要隐藏某列，可取消选中该列的复选框。

7. 要显示或隐藏多个列，可单击“更多”(More)，并选中或取消选中“显示/隐藏”(Show/Hide) 对
话框中相应列的复选框。
列的排序顺序无法更改。

结果

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，显示所有全局监控和指定列。

25.15.2.3 显示所有函数块和 PLC 数据类型的监控定义 (S7-1500)

过滤器选项说明

在“监控定义”(Supervision definitions) 选项卡中，可使用过滤器显示以下监控：

• 所有监控定义

显示函数块和 PLC 数据类型的所有监控定义。

• FB 中的监控定义

显示函数块的块接口中所创建的所有监控定义，以及 PLC 数据类型元素处所创建的所有

监控定义。

• PLC 数据类型中的监控定义

显示 PLC 数据类型中创建的所有监控定义。

• FB 中 PLC 数据类型元素处的监控定义

显示函数块的块接口中 PLC 数据类型元素处创建的所有监控定义。（在此，不显示子 PLC 
数据类型中所创建的监控。） 

要求

函数块的块接口或 PLC 数据类型中，至少创建一个监控。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)
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操作步骤

例如，要显示所有监控定义，请按以下步骤操作：

1. 双击项目树中的“PLC 监控和报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。
将打开报警和监控编辑器。

2. 单击“监控 > 监控定义”(Supervisions > Supervision definitions) 选项卡。

3. 选择过滤器选项“所有监控定义”(All supervision definitions)。
将显示该 CPU 的所有监控定义。

4. 根据需要，可显示和隐藏其它列。为此，可单击列标题，并在快捷菜单中选择“显示/隐
藏”(Show/Hide) 命令。
将显示可选择的列。

5. 要显示某列，则可选中该列的复选框。

6. 要隐藏某列，可取消选中该列的复选框。

7. 要显示或隐藏多个列，可单击“更多”(More)，并选中或取消选中“显示/隐藏”(Show/Hide) 对
话框中相应列的复选框。
列的排序顺序无法更改。

结果

在“监控定义”(Supervision definitions) 选项卡中，显示所有监控定义和指定列。

25.15.2.4 显示所有已调用函数块和 PLC 数据类型的监控定义 (S7-1500)

过滤器选项说明

在“监控实例”(Supervision instances) 选项卡中，可使用过滤器显示以下监控：

• 所有监控实例

显示函数块中和 PLC 数据类型中的所有监控实例。

• FB 监控实例

显示块接口中的所有监控实例，包括块接口中各参数处的监控、从 PLC 数据类型继承的

监控以及从函数块继承的监控。

• PLC 数据类型中定义的监控实例

显示所有的 PLC 数据类型监控实例。例如，变量表中的监控或函数块中创建的 PLC 数据

类型监控。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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说明

使用过滤器时的更改

更改 ProDiag 函数块的分配将影响某个实例（如，背景数据块）的所有监控（FB 和 PLC 数
据类型），而不仅仅只是过滤后的视图（如，仅 PLC 数据类型实例）。

要求

至少一个监控定义已实例化。

操作步骤

例如，要显示所有监控实例，请按以下步骤操作：

1. 双击项目树中的“PLC 监控与报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。
报警和监控编辑器随即打开。

2. 单击选项卡“监控 > 监控实例”(Supervisions > Supervision instances)。
3. 选择过滤器选项“所有监控实例”(All supervision instances)。

显示所有监控实例。

4. 根据需要，可显示和隐藏其它列。为此，可单击列标题，并在快捷菜单中选择“显示/隐
藏”(Show/Hide) 命令。
将显示可选择的列。

5. 要显示某列，则可选中该列的复选框。

6. 要隐藏某列，可取消选中该列的复选框。

7. 要显示或隐藏多个列，可单击“更多”(More)，并选中或取消选中“显示/隐藏”(Show/Hide) 对
话框中相应列的复选框。
列的排序顺序无法更改。

结果

在“监控实例”(Supervision instances) 选项卡中，显示所有监控实例和指定列。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)
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25.15.3 在 ProDiag 概览编辑器中添加和编辑监控 (S7-1500)

25.15.3.1 在 ProDiag 概览编辑器中添加新的全局监控 (S7-1500)

说明

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，除了可以显示所创建全局监控的信息外，还

可添加新的监控。

操作步骤

要添加一个新的监控，可采用以下两种方式：

1. 右键单击表格的 后一行，从快捷菜单中选择“添加新监控”(Add new supervision)。
使用默认值创建新监控（监控类型：“操作数”(Operand)，类别：“1：Error”，延时时间：
T#0ms）。

2. 选择待监控的变量。

3. 通过更改相应设置，覆盖默认设置。

或者：

1. 在“监控的变量”(Supervised tag) 列的 后一行，输入待监控的变量。
使用默认值创建新监控（监控类型：“操作数”(Operand)，类别：“1：Error”，延时时间：
T#0ms）。

2. 如果指定的变量尚未定义，则“监控的变量”(Supervised tag) 域将变为红色。

3. 在变量表或全局数据块中，定义该变量。

结果

新监控已添加。

25.15.3.2 在 ProDiag 概览编辑器中，复制全局监控 (S7-1500)

说明

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，除了显示所创建的全局监控的信息之外，还

可在选项卡中复制单个或多个监控，或者复制到其它选项卡中。

要求

已创建了全局监控。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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操作步骤

要复制整行监控，请按以下步骤操作：

1. 选择待复制的行。
也可以按住 <Ctrl> 键并同时依次单击各个行，或者按住 <Shift> 键后单击第一行和 后一行
选择多个行。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy) 命令。

3. 将光标放置在表格末尾处。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

结果

• 该监控将复制到目标位置处，

• 并为复制的监控分配一个新的 ID。
• 而该监控的其它所有属性将保持不变。

25.15.3.3 在 ProDiag 概览编辑器中删除全局监控 (S7-1500)

说明

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，除了显示所创建全局监控的信息之外，还可

删除一个或多个监控。

要求

已创建了全局监控。

操作步骤

要删除整行监控，请按以下步骤操作：

1. 选择包含有待删除监控的行。
也可以按住 <Ctrl> 键并同时依次单击各个行，或者按住 <Shift> 键后单击第一行和 后一行
选择多个行。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

结果

该监控将删除。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)
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25.15.3.4 在 ProDiag 概览编辑器中对全局监控进行排序 (S7-1500)

说明

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，除了显示所创建全局监控的信息之外，还可

对其进行排序。文本列将按字母顺序进行排序。

要求

已创建了全局监控。

操作步骤

要按列排序监控，请按以下步骤操作：

1. 选择待排序的一列。

2. 单击列标题。

结果

该表格按照选定的列进行排序。并在列标题上显示一个尖角向上三角形。

重复单击列标题，可更改排序方式，如下所示：

• 符号“▲”：该列将按照值增大的顺序进行排序，

• 符号“▼”：该列将按照变小的顺序进行排序，

• 无符号：取消排序。表格恢复为默认的显示方式。

25.15.3.5 在 ProDiag 概览编辑器中编辑监控定义 (S7-1500)

说明

在“监控定义”(Supervision definitions) 中，除了显示监控函数之外，还可对其进行编辑。

要求

已创建有监控定义。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)
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操作步骤

要编辑一个监控定义，请按以下步骤操作：

1. 选择待编辑的监控域。

2. 更改待编辑的监控属性。

结果

该监控已编辑。

25.15.3.6 在 ProDiag 概览编辑器中删除监控定义 (S7-1500)

说明

在“监控定义”(Supervision definitions) 中，除了显示监控函数之外，还可删除一个或多个

监控。

要求

已创建有监控定义。

操作步骤

要删除整个监控定义，请按以下步骤操作：

1. 选择待删除监控定义所在的行。
也可以按住 <Ctrl> 键并同时依次单击各个行，或者按住 <Shift> 键后单击第一行和 后一行
选择多个行。

2. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令
或
按下“Del”键。

结果

该监控定义已删除。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)
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25.15.4 显示函数块的监控定义 (S7-1500)

要求

在用户自定义函数块的块接口中，创建有监控定义。

操作步骤

要显示函数块的监控定义，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中右键单击该函数块，并在快捷菜单中选择“属性...”(Properties...)。
该函数块的属性对话框随即打开。

2. 单击“监控定义”(Supervisions definitions) 选项卡。

3. 根据需要，可显示和隐藏其它列。为此，可单击列标题，并在快捷菜单中选择“显示/隐
藏”(Show/Hide) 命令。
此时，将显示可选择的列。

4. 要显示某列，则可选中该列的复选框。

5. 要隐藏某列，可取消选中该列的复选框。

6. 要显示或隐藏多个列，可单击“更多”(More)，并选中或取消选中“显示/隐藏”(Show/Hide) 对
话框中相应列的复选框。
列的排序顺序无法更改。

或者：

1. 双击项目树中的该函数块。
如果块接口中未选择任何选项，则监控定义将显示在巡视窗口“属性”(Properties) 的“监控
定义”(Supervision definitions) 选项卡中。

2. 此时，可从上文中介绍的第 3 项开始执行。

或者：

1. 在项目树中，选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。 
2. 在项目树总览中，单击“ 大化/ 小化概览”(Maximizes/minimizes overview) 按钮。 
3. 单击所需的功能块。

结果

在“监控定义”(Supervision definitions) 选项卡中，显示用户自定义函数块的所有监控定义

和指定列。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)
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25.15.5 显示 PLC 数据类型的监控定义 (S7-1500)

要求

PLC 数据类型中已创建有监控定义。

操作步骤

要显示 PLC 数据类型的监控定义，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中右键单击该 PLC 数据类型，并在快捷菜单中选择“属性...”(Properties...)。
该 PLC 数据类型的属性对话框随即打开。

2. 单击“监控定义”(Supervisions definitions) 选项卡。

3. 根据需要，可显示和隐藏其它列。为此，可单击列标题，并在快捷菜单中选择“显示/隐
藏”(Show/Hide) 命令。
此时，将显示可选择的列。

4. 要显示某列，则可选中该列的复选框。

5. 要隐藏某列，可取消选中该列的复选框。

6. 要显示或隐藏多个列，可单击“更多”(More)，并选中或取消选中“显示/隐藏”(Show/Hide) 对
话框中相应列的复选框。
列的排序顺序无法更改。

或者：

1. 在“项目树”中，选择“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹。 
2. 在项目树总览中，单击“ 大化/ 小化概览”(Maximizes/minimizes overview) 按钮。 
3. 单击所需的 PLC 数据类型。

结果

该 PLC 数据类型的所有监控定义和指定列均显示在“监控定义”(Supervision definitions) 选
项卡中。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)
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25.15.6 显示 ProDiag 函数块的监控 (S7-1500)

过滤器选项说明

在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，可使用过滤器显示以下监控：

• 所有全局监控： 
显示变量表中、全局数据块中以及 PLC 数据类型实例处中的所有全局监控。

• PLC 数据类型实例处的全局监控：

仅显示 PLC 数据类型实例处创建的全局监控。

在“监控实例”(Supervision instances) 选项卡中，可使用过滤器显示以下监控：

• 所有监控实例

显示函数块中和 PLC 数据类型中的所有监控实例。

• FB 监控实例

显示块接口中的所有监控实例，包括块接口中各参数处的监控、从 PLC 数据类型继承的

监控以及从函数块继承的监控。

• PLC 数据类型中定义的监控实例

显示所有的 PLC 数据类型监控实例。例如，变量表中的监控或函数块中创建的 PLC 数据

类型监控。

要求

至少为该 ProDiag 函数块分配一个监控。

操作步骤

要显示 ProDiag 函数块的所有全局监控和本地监控，请按以下步骤操作：

1. 双击项目树中指定的 ProDiag 函数块。
该 ProDiag 函数块将打开。

2. 单击“全局监控”(Global supervisions) 选项卡，或“监控实例”(Supervision instances) 选项卡。

3. 必要时，可对监控进行过滤。

4. 根据需要，可显示和隐藏其它列。为此，可单击列标题，并在快捷菜单中选择“显示/隐
藏”(Show/Hide) 命令。
将显示可选择的列。

5. 要显示某列，则可选中该列的复选框。

6. 要隐藏某列，可取消选中该列的复选框。

7. 要显示或隐藏多个列，可单击“更多”(More)，并选中或取消选中“显示/隐藏”(Show/Hide) 对
话框中相应列的复选框。
列的排序顺序无法更改。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)
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结果

所有全局监控将显示在“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中，所有分配给该 ProDiag 
函数块的本地已实例化的监控实例将显示在“监控实例”(Supervision instances) 选项卡中。

25.16 在项目树的详细视图中显示监控 (S7-1500)

25.16.1 显示监控的用户自定义块 (S7-1500)
在项目树的概览中，可选择显示 CPU 中已创建监控的所有块。

要求

已创建了 ProDiag 监控并编译了用户程序。

操作步骤

要显示此概览，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 单击“ 大化/ 小化概览”(Maximizes/minimizes the Overview)。
3. 单击列标题，并在快捷菜单中选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令。

此时，将显示可选择的列。

4. 选中“监控”(Supervisions) 列中的复选框，显示指定列。

结果

在“监控”(Supervisions) 列中，所有包含监控的块都将显示 ProDiag 符号。

25.16.2 显示所监控的 PLC 数据类型 (S7-1500)
在项目树的概览中，可选择显示 CPU 中已创建监控的所有块。

要求

PLC 数据类型已创建有 ProDiag 监控并完成用户程序编译。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.16 在项目树的详细视图中显示监控 (S7-1500)
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操作步骤

要显示此概览，请按以下步骤操作：

1. 在“项目树”中，选择“PLC 数据类型”(PLC data types) 文件夹。

2. 单击“ 大化/ 小化概览”(Maximizes/minimizes the Overview)。
3. 单击列标题，并在快捷菜单中选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令。

此时，将显示可选择的列。

4. 选中“监控”(Supervisions) 列中的复选框，显示指定列。

结果

在“监控”(Supervisions) 列中，所有包含监控的 PLC 数据类型均显示有 ProDiag 符号。

25.17 导出和导入 ProDiag 监控 (S7-1500)

25.17.1 导出/导入 ProDiag 监控和 ProDiag FB 属性 (S7-1500)

25.17.1.1 导出和导入 ProDiag FB 监控和属性概述 (S7-1500)

描述

在 ProDiag 概览表“全局监控”(Global supervisions) 和“监控定义”(Supervision definitions) 
中，除了创建的监控之外还可导出一个或多个 ProDiag 函数块的属性。

这些监控和属性可导出为一个标准 XLSX 格式文件（Excel 电子表单），并使用外部表单编

辑器进行处理（如，翻译）。此外，也可将通过外部表格编辑器添加的新监控、新属性和新 
ProDiag 函数块，导入到 TIA Portal 中。此时，系统将自动创建监控、属性和 ProDiag 函数块。

在 ProDiag 概览表“监控实例”(Supervision instances) 中，可导出/导入本地监控的 ProDiag 
函数块分配。

导出文件的格式

列标题的名称由系统指定，不能修改。即使在 ProDiag 概览表中隐藏了某些列，系统也将导

出所有列。在该文件中，每个监控独占一行。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.17 导出和导入 ProDiag 监控 (S7-1500)
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下表列出了“ProDiag Supervisions”选项卡中各列可能的内容：

列 说明

ProDiag FB 命名空间 对应的命名空间

ProDiag FB 名称 相关 ProDiag 函数块的名称

ID 监控的编号

监控的变量 / 参数 监控的变量 / 参数

触发器 待监控操作数的信号状态：

• TRUE
• FALSE

监控类型 监控类型：

• 操作数

• 互锁

• 响应

• 动作

• 位置

• 文本消息

• 错误消息

类别 类别：

• 1（错误）

• 2（警告）

• 3（信息）

子类别 1 和 2 在 ProDiag 监控设置中创建的子类别

延时时间 根据监控类型，可以为：

• 延时时间

• 响应时间

• 启动时间

C1、C2 或 C3 触发器 待监控条件的信号状态：

• TRUE
• FALSE

条件 1、2 或 3 用作条件的操作数

特定文本域 特定文本域：使用符号 @ 和任意文本手动创

建的相关值的文本

系统将为不同项目语言分别创建一列。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.17 导出和导入 ProDiag 监控 (S7-1500)
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列 说明

字段信息“特定文本域” 特定文本域：通过快捷菜单项创建的相关值

中的文本

变量 1 (SD_4)、变量 2 (SD_5) 或变量 3 
(SD_6)

运行过程中所读取的文本域相关值

所属单元 创建有监控的软件单元

下表列出了“ProDiag Settings”选项卡中各列可能的内容：

列 说明

ProDiag 函数块 相关 ProDiag 函数块的名称

版本 ProDiag 函数块的版本信息

获取初始值 激活/取消激活获取初始值

使用中央时间戳 启用/禁用使用中央时间戳

全局启用条件 全局启用条件

类别 类别：

• 1（错误）

• 2（警告）

• 3（信息）

类别启用条件 启用类别的条件

确认变量 各类别的确认变量

显示类别 显示类别

示例

下图显示了导出文件的一段摘录内容：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.17 导出和导入 ProDiag 监控 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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参见

导出 ProDiag 函数块的监控和属性 (页 10341)
导入 ProDiag 函数块的监控和属性 (页 10342)

25.17.1.2 导出 ProDiag 函数块的监控和属性 (S7-1500)

要求

一个或多个 ProDiag 函数块已创建有监控并定义了属性。

可从块属性中导出监控设置和以下设置：

• “常规”(General) 区域：块版本

• “属性”(Attributes) 区域：选项“初始值采集”(Initial value acquisition) 和“使用中央时间

戳”(Use central time stamp)
• “监控设置”(Import supervisions) 区域：所有设置

说明

导出 ProDiag 函数块的属性

ProDiag 函数块的属性只能从“全局监控”(Global supervisions) 选项卡中导出。

操作步骤

要导出一个或多个 ProDiag 函数块的监控和属性，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中的“PLC 监控和报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。

2. 单击“监控”(Supervisions) 选项卡。

3. 在“全局监控”(Global supervisions)选项卡中，单击工具栏中的“导出全局监控”(Exports 
global supervisions)。
“另存为”(Save as) 对话框随即打开。

4. 选择一个存储位置并指定文件名。

5. 单击“保存”(Save)。
如果文件保存成功，则“导出成功完成”(Export successfully completed) 对话框打开。

6. 单击“确定”(OK) 进行确认。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.17 导出和导入 ProDiag 监控 (S7-1500)
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或者：

1. 双击打开 ProDiag 函数块。

2. 单击工具栏中的“导出全局监控”(Exports global supervisions)。只能从 ProDiag 函数块导出
全局监控。
“另存为”(Save as) 对话框随即打开。

3. 选择一个存储位置并指定文件名。

4. 单击“保存”(Save)。
文件保存成功后，“导出成功完成”(Export successfully completed) 对话框随即打开。

5. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

在所选的存储位置创建了一个 .xlsx 文件。

• 导出的监控位于“ProDiag Supervisions”选项卡中。

• 为 ProDiag 函数块定义的所有 ProDiag 属性位于“ProDiag Settings”选项卡中。

25.17.1.3 导入 ProDiag 函数块的监控和属性 (S7-1500)

要求

已将 ProDiag 函数块的监控和属性导出到一个 .xlsx 文件中。

操作步骤

要导入一个或多个 ProDiag 函数块的监控和属性，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中的“PLC 监控和报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。

2. 单击“监控”(Supervisions) 选项卡。

3. 在“全局监控”(Global supervisions)选项卡中，单击工具栏中的“导入全局监控”(Imports 
global supervisions)。
“导入全局监控”(Imports global supervisions) 对话框随即打开。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.17 导出和导入 ProDiag 监控 (S7-1500)
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4. 选择将存储的待导入文件的路径。
“打开”(Open) 对话框随即打开。

5. 选择所需的 .xlsx 文件。

6. 通过“打开”(Open) 按钮，确认该对话框。

7. 在“导入全局监控”(Imports global supervisions) 对话框中包含以下多个选项：

– “导入监控”(Import supervisions)
如果启用选项“导入监控”(Import supervisions) 和“删除现有监控”(Delete existing 
supervisions)，则系统将删除概览表中且同时位于 .xlsx 导入文件中的 ProDiag 函数块

的现有监控，并从 .xlsx 文件中添加新创建的监控。如果 .xlsx 导入文件中没有 ProDiag 
函数块的监控，则将其从删除中排除。

如果禁用选项“删除现有监控”(Delete existing supervisions)，则将保留现有监控并添

加新创建的监控。

– “导入并覆盖监控设置”(Import and overwrite supervision settings)
如果启用选项“导入并覆盖监控设置”(Import and overwrite supervision settings)，且 
ProDiag 函数块已包含有监控设置，则新设置将覆盖旧设置。

8. 单击“导入”(Import) 按钮。
“导入全局监控”(Import global supervisions) 对话框随即打开。在该对话框中，将显示当前的
导入状态。

9. 如果导入成功，则将打开“导入完成”(Import completed) 对话框。

10.如果导入过程中发生错误，则将打开“导入完成，但存在有错误”(Import completed with 
warnings) 对话框。
可能会发生以下错误：

– .xlsx 文件中包含有错误条目。

– 超出了 ProDiag 函数块的 大监控数量。

– .xlsx 文件中指定的函数块未包含在程序中。（仅当在“监控定义”(Supervision 
definitions) 概览表中导入监控时，才会发生。）

11.此时，可单击“单击此处查看日志文件”(Click here to view the log file)。
12.单击“确定”(OK) 进行确认。

或者：

1. 双击打开 ProDiag 函数块。

2. 单击工具栏中的“导入全局监控”(Imports global supervisions)。
“导入全局监控”(Imports global supervisions) 对话框随即打开。

3. 从步骤 4 开始，其它所有操作步骤与上面所述步骤都相同。

结果

在 ProDiag 概览表中，将显示所导入的监控以及 ProDiag 函数块中的块属性，这些块属性与

先前导出的属性相同。

对于全局监控，以下条件适用：
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如果在 .xlsx 文件中添加了新监控，则新监控将在导入后自动给分配给相应的 ProDiag 函数块。

对于本地监控，以下条件适用：

本地监控 初只导入监控定义，只通过导入分配任务将监控分配给指定的 ProDiag 函数块。

25.17.2 导入和导出监控定义 (S7-1500)

25.17.2.1 监控定义概述 (S7-1500)

说明

从概览表 ProDiag “变量定义”(Supervision definitions) 中，可导出监控定义。

监控定义可导出为一个标准 XLSX 格式（Excel 电子表格），并通过外部电子程序对其进行

编辑（如翻译）。同样，也可以将通过外部电子表格程序添加的新监控定义导入到 TIA Portal 
中。

导出文件的格式

列标题的名称由系统指定，不能修改。在该文件中，每个监控定义独占一行。

下表列出了各个列中可能的内容：

列 说明

监控类型的名称 监控类型（函数块或 PLC 数据类型）的名称

监控的成员 监控的类型条目

示例

下图显示了导出文件的一段摘录内容：

25.17.2.2 导出监控定义 (S7-1500)

要求

本地监控已创建。
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操作步骤

要导出监控定义文件，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中的“PLC 监控和报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。

2. 在“监控”(Supervisions) 选项卡中，单击“监控定义”(Supervision definitions)。
3. 必要时，可选择一个过滤器限制监控定义的数量。

4. 单击工具栏上的“导出监控定义”(Exports supervision definitions)。
“另存为”(Save as) 对话框随即打开。

5. 选择一个存储位置并指定文件名。

6. 单击“保存”(Save)。
如果文件成功保存，则将打开“导出完成”(Export completed) 对话框。

7. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

在所选存储位置创建一个 .xlsx 文件。

25.17.2.3 导入监控定义 (S7-1500)

要求

监控定义已导出为一个 .xlsx 文件。

操作步骤

要导入监控定义文件，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中的“PLC 监控和报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。

2. 在“监控”(Supervisions) 选项卡中，单击“监控定义”(Supervision definitions)。
3. 单击工具栏上的“导入监控定义”(Imports supervision definitions)。
“导入监控定义”(Imports supervision definitions) 对话框随即打开。

4. 选择将存储的待导入文件的路径。
“打开”(Open) 对话框随即打开。

5. 选择所需的 .xlsx 文件。

6. 通过“打开”(Open) 按钮，确认该对话框。

7. 单击“导入”(Import) 按钮。
“导入监控定义”(Imports supervision definitions) 对话框随即打开。在该对话框中，将显示当
前的导入状态。

8. 如果导入成功，则将打开“导入完成”(Import completed) 对话框。
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9. 如果导入过程中发生错误，则将打开“导入完成，但存在有错误”(Import completed with 
warnings) 对话框。
可能会发生以下错误：

– .xlsx 文件中包含有错误条目。

– .xlsx 文件中包含缺失的分配。

10.此时，可单击“单击此处查看日志文件”(Click here to view the log file)。
11.单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

导入的监控定义将显示在 ProDiag 概览表中。

25.17.3 导出和导入实例的 ProDiag FB 分配 (S7-1500)

25.17.3.1 导出和导入分配概述 (S7-1500)

说明

在 ProDiag 概览表“监控实例”(Supervision instances) 中，可导出所创建的实例的 ProDiag FB 
分配。

这些分配可导出为一个标准 XLSX 格式（Excel 电子表单），并在外部表单程序中进行编辑

（如，翻译）。同样，也可将外部电子表格程序中添加的新分配导入到 TIA Portal 中。

导出文件的格式

列标题的名称由系统指定，不能修改。在该文件中，每个分配独占一行。

下表列出了各个列中可能的内容：

列 说明

实例 相关实例的名称

ProDiag 函数块 ProDiag 函数块的名称
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示例

下图显示了导出文件的一段摘录内容：

参见

导出分配 (页 10347)
导入分配 (页 10348)

25.17.3.2 导出分配 (S7-1500)

要求

已创建了本地监控并在程序代码中调用了该函数块。

操作步骤

要导出该分配，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中的“PLC 监控和报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。

2. 单击“监控”(Supervisions) 选项卡中的“函数块监控实例”(FB supervision instances)。
3. 在工具栏中，单击“导出背景数据块和 PLC 数据类型实例的 ProDiag FB 分配”(Exports 

assignments of ProDiag FBs to instance DBs and PLC data type instances)。
“另存为”(Save as) 对话框随即打开。

4. 选择一个存储位置并指定文件名。

5. 单击“保存”(Save)。
如果文件成功保存，则将打开“导出完成”(Export completed) 对话框。

6. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

在所选存储位置创建一个 .xlsx 文件。
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25.17.3.3 导入分配 (S7-1500)

要求

分配已导出到 .xlsx 文件中。

操作步骤

要导入分配，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中的“PLC 监控和报警”(PLC supervisions & alarms) 文件夹。

2. 单击“监控”(Supervisions) 选项卡中的“函数块监控实例”(FB supervision instances)。
3. 在工具栏中，单击“导入背景数据块和 PLC 数据类型实例的 ProDiag FB 分配”(Imports 

assignments of ProDiag FBs to instance DBs and PLC data type instances)。
“导入背景数据块和 PLC 数据类型实例的 ProDiag FB 分配”(Imports assignments of ProDiag FBs 

to instance DBs and PLC data type instances) 对话框随即打开。

4. 选择将存储的待导入文件的路径。
“打开”(Open) 对话框随即打开。

5. 选择所需的 .xlsx 文件。

6. 通过“打开”(Open) 按钮，确认该对话框。

7. 单击“导入”(Import) 按钮。
“导入背景数据块和 PLC 数据类型实例的 ProDiag FB 分配”(Imports assignments of ProDiag FBs 

to instance DBs and PLC data type instances) 对话框随即打开。在该对话框中，将显示当前
的导入状态。

8. 如果导入成功，则将打开“导入完成”(Import completed) 对话框。

9. 如果导入过程中发生错误，则将打开“导入完成，但存在有错误”(Import completed with 
warnings) 对话框。
可能会发生以下错误：

– .xlsx 文件中包含有错误条目。

– .xlsx 文件中包含缺失的分配。

10.此时，可单击“单击此处查看日志文件”(Click here to view the log file)。
11.单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

导入的分配将显示在 ProDiag 概览表中。
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25.18 显示 ProDiag 的交叉引用 (S7-1500)

25.18.1 交叉引用的概述 (S7-1500)

说明

用户程序内的交叉索引列表提供了监控变量的使用位置概述，例如变量用作 ProDiag 监控内

的条件。

通过交叉引用，可直接跳转到监控变量的使用位置处。

有关交叉引用显示的更多信息，请参见“关于交叉引用的常规信息 (页 10017)”

25.18.2 显示交叉引用 (S7-1500)

说明

在编程窗口中，所选择的监控变量（全局监控）的交叉引用信息显示在巡视窗口的“关于 > 
交叉引用列表“("About > Cross reference list) 选项卡中。对于每个选定的监控变量，将显示

分配至哪个 ProDiag 函数块以及使用位置。如果监控的变量不仅受到监控，还用作另一个 
ProDiag 监控中的条件，则还会列出此用途。由于已将标识符“PRODIAG Supervision”输入到

“访问”(Access) 列中，因此可识别监控变量。如果变量用作条件，则会在“访问”(Access) 列
以标识符“只读”(Read-only) 加以指示

在 TIA Portal 中，可显示以下位置处的交叉引用：

• 默认变量表

• ProDiag 概览编辑器

– “全局监控”(Global supervisions) 选项卡

• ProDiag 函数块

– “全局监控”(Global supervisions) 选项卡
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操作步骤

要在巡视窗口中显示交叉引用，请按以下步骤操作：

1. 单击默认变量表中的监控变量。
在巡视窗口的“关于 > 交叉引用列表”(About > Cross reference list) 选项卡中，可以看到监控
变量和分配的 ProDiag 函数块。

2. 单击 ProDiag 函数块左侧的箭头。
显示变量的所有使用位置（监控 ID）。

3. 单击一个显示的使用位置，以直接跳转到该位置。
打开相应的 ProDiag 函数块并标记相关单元格。

说明

标记单元格

如果没有标记单元格，则不显示包含变量的相应列。

25.19 获取初始值 (S7-1500)

25.19.1 初始值获取概述 (S7-1500)

要求

要启用获取初始值功能，需要将 ProDiag 函数块的版本设置为 V2.0 而非 V1.0。
编程语言 LAD 和 FBD 支持 ProDiag 的初始值采集功能。

要在用户程序中进行初始值采集，需满足以下要求：

• 多可记录 32 个信号状态。如果 LAD / FBD 程序段中的元素个数超过 32 个，则不记录。

• 全局监控：用户程序必须只能写访问监控变量一次，并且该写访问必须位于右侧的电源

轨上。

• 局部监控：为每个新实例创建一个单独的实例监控。但是，如果调用块中使用局部变量

作为前 ，并且调用块的相关单实例名称为“FBName_DB”或受监视块作为多实例调用时，

才会记录初始值。

此外，函数块接口中仅使用“输入”(Input)、“输出”(Output) 和“静态”(Static) 部分。

更多信息，请参见“激活初始值获取 (页 10353)”。
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记录初始值

以下监控类型可记录初始值：

监控类型 全局监控 局部监控

输入 输出 位存储器 输入 输出 静态

操作数 - - - √ - -
互锁 - √ √ √ - -
动作 - - - √ - -
响应 - - - √ - -
位置 - - - √ - -
文本消息 - - - - - -
错误消息 - - - - - -

说明

通过采集初始值，可用于分析触发监控报警的原因。为此，需记录被监控操作数之前用户程

序中所编写的操作数的初始值。

在 HMI 设备上，可对用户程序的功能进行测试。HMI 设备上的数据和值将持续与 CPU 中的

数据进行同步和更新。各 LAD 或 FBD 块的当前程序状态通常显示在 HMI 设备上。 
在全局监控中，系统将记录程序段中所有布尔型操作数的初始值。如果程序段包含多个彼此

未互连的电源轨，则仅记录相应电源轨的初始值。

在局部监控中，系统仅记录指定为块调用中被监控参数的条件的初始值。

当某个事件触发一条监控报警时，系统立即开始记录这些初始值。初始值以 DWORD 形式保

存在 ProDiag 背景数据块中的静态 CRIT_ERR 参数中；每个信号状态占一位。在事件发生的

周期内，记录初始值。之后，在下一周期发送监控报警。在一个 LAD 或 FBD 块中，每个程

序段 多可记录 32 个信号状态。仅在当前程序段中发生新事件时，初始值才发生变化。

在 PLC 代码视图中，将显示实际值。发生事件时，将显示初始值并立即识别错误的操作数（条

件分析）。用户可在显示的实际值与初始值之间进行切换。

在 HMI 设备上进行条件分析时，操作数通常从线圈右侧回路开始沿电路向左进行读取。 
有关 HMI 设备中可视化的更多信息，请参见：“过程可视化 > 使用诊断功能 > 通过 ProDiag 
监控设备和工厂”(Visualize processes > Using diagnostics functions > Supervising 
machinery and plants with ProDiag)
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支持的指令

LAD 和 FBD 中支持以下初始值采集指令：

指令 HMI 设备上的显示信息 (HMI)
位逻辑运算

常开触点 初始值与条件分析

常闭触点

取反 RLO 支持该指令，但与初始值或条件分析无关。

赋值

赋值取反

复位输出 初始值

置位输出

置位复位触发器 分析初始值和条件，直到指令框（包含）

复位置位触发器

AND (FBD) 初始值与条件分析

OR (FBD)
比较运算

等于 初始值与条件分析

不等于

大于或等于

小于或等于

大于

小于

定时器

TP 分析初始值和条件，直到指令框（包含）

TON 初始值与条件分析

TOF 分析初始值和条件，直到指令框（包含）

 TONR
计数器

CTU 分析初始值和条件，直到指令框（包含）

CTD
CTUD
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进行位逻辑运算时，系统将记录操作数的状态。在进行比较操作时，则记录具体的比较结果。

进行触发器运算，如果互连，则记录两个输入（R 和 S）。

进行定时器和计数器运算时，将记录输出和输入（如果互连）处的操作数状态（如，CTUD：
CU、CD、R、LD）

PLC 代码视图中 HMI 设备的评估顺序

按 DWORD 格式记录的信号状态，或 PLC 代码视图 中符号表中的操作数列表，将按照既定

顺序执行。例如，在 LAD 程序段中，通常从左上方的电源轨开始，在右下方的电源轨处结束。

说明

在编程过程中遵循评估顺序

在 HMI 设备的条件分析过程中，符号表中的错误操作数列表也将遵循该顺序。对程序段进

行编程时，也需遵守该评估顺序。

有关列表顺序的更多信息，请参见“列表顺序的示例 (页 10354)”

参见

ProDiag 背景数据块的结构，版本 V2.0 (页 10246)
ProDiag 背景数据块的内容，版本 V2.0 (页 10247)

25.19.2 激活初始值获取 (S7-1500)

操作步骤

要激活“初始值获取”，请按以下步骤操作：

1. 右键单击 ProDiag 函数块，在快捷菜单中选择“属性...”(Properties...)。
该 ProDiag 函数块的属性对话框随即打开。

2. 在“常规 > 块”(General > Block) 选项卡中，选择版本 V2.0。
3. 单击“属性”(Attributes) 选项卡。

4. 激活选项“采集初始值（在 HMI 装置上进行条件分析）”(Initial value acquisition (for criteria 
analysis on HMI devices))。

5. 单击“确定”(OK)。
6. 编译并下载用户程序。

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.19 获取初始值 (S7-1500)
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结果

用户程序编译完成时，立即激活初始值采集功能。即，出错时将记录相应的信号状态。

25.19.3 列表顺序的示例 (S7-1500)
实际值或初始值记录以及 PLC 代码视图 中符号表的操作数列表均需遵循相同的既定顺序。

在以下示例中，显示了在 LAD 程序段中如何记录信号状态以及在 HMI 设备上如何列示这些

操作数。

出错时记录信号状态

信号状态将按照以下顺序写入静态参数 CRIT_ERR 中：

在 HMI 设备的 PLC 代码视图中，所有操作数将按照该顺序进行列示：

符号名称 操作数 注释

Tag_1 如，%M2xy 自动模式 / 手动模式

Tag_3 接通电机

Tag_2 Interlock_1
Tag_1 自动模式 / 手动模式

Tag_5 手动切换

Tag_4 光栅

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.19 获取初始值 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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发生错误时的操作数列表

如果程序段中出错，则系统将使用颜色标记错误的操作数，并仅将错误的操作数列示在符号

表中：

PLC 代码视图中，符号表内的错误的操作数列表：

符号名称 操作数 注释

Tag_2 如，%M2xy Interlock_1
Tag_1 自动模式 / 手动模式

Tag_5 手动切换

Tag_4 光栅

出错时优化程序段的编程代码

要快速确定因光柵导致错误的发生，在本示例适合使用操作数“Tag_4：Light barrier”：

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.19 获取初始值 (S7-1500)
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有关打开光柵的信息，将显示在符号表第一行中。

符号名称 操作数 注释

Tag_4 如，%M2xy 光栅

Tag_2 Interlock_1
Tag_1 自动模式 / 手动模式

Tag_5 手动切换

通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
25.19 获取初始值 (S7-1500)

对 PLC 进行编程
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将 SIMATIC AX 库导入 TIA Portal 中 26
26.1 SIMATIC AX 概述

概述

SIMATIC AX 通过 AX Code 提供了一种以面向对象的方式开发、编译和测试程序的纯文本开

发环境。STEP 7 (TIA Portal) 侧重于 OT（运营技术）领域，而 SIMATIC AX 则侧重于 IT（信

息技术）领域。 
通过 SIMATIC AX 创建的程序可集成到 STEP 7 (TIA Portal) 中。

集成后，程序代码的开发、测试和编译即可通过 SIMATIC AX 来执行。硬件配置、机器代码

编译以及将程序下载到硬件均通过 STEP 7 (TIA Portal) 来执行。

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 10357



SIMATIC AX 的初始扩展阶段涉及：在开发环境中编译库并使用 AX2TIA 将其导出。将创建切

换库文档，这些文档传送到 TIA Portal。TIA Portal Library Generator 通过这些文档生成全局

库。全局库可以在 TIA Portal 中打开和使用。

有关 SIMATIC AX 编程的基本信息，请参见“SIMATIC AX 帮助”。

要随时掌握 新信息，请加入 SIMATIC AX 社区。

这两部分的相关内容，敬请访问：https://axciteme.siemens.com/ (https://
axciteme.siemens.com/)

参见

社区 (https://github.com/simatic-ax)

26.2 通过 SIMATIC AX 程序元素创建及打开库的工作流程

工作流程

下图说明了将 SIMATIC AX 库导入到 TIA Portal 的流程。 
需要以下工具：

• AX2TIA Generator
该工具包含在 SIMATIC AX 的供货范围内。

• TIA Portal Library Generator
该工具包含在 TIA Portal 的供货范围内。如果 SIMATIC AX 和 TIA Portal 安装在同一台计

算机上，则可以在 SIMATIC AX 中通过脚本将其打开。

将 SIMATIC AX 库导入 TIA Portal 中
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Workflow 2: AX and TIA Portal running on two different computers

Workflow 1: AX and TIA Portal running on one computer
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基本操作步骤

要将 SIMATIC AX 库导入 TIA Portal，需要执行以下步骤。有关完整工作流程的详细说明：请

参见 SIMATIC AX 文档，网址为：https://axciteme.siemens.com/ (https://
axciteme.siemens.com/) 
1. 通过 SIMATIC AX 对库进行编程

可以使用“结构化文本 (ST)”编程语言。
库可包含以下程序元素：

– 代码块

– PLC 数据类型 (UDT)
2. 创建切换库文档

为此，请使用 Handover Library Document Generator。该工具包含在 SIMATIC AX 的供货范
围内。 

3. 通过 SIMATIC AX 程序元素生成全局库
用户使用 TIA Portal Library Generator 来生成全局库。该工具位于 TIA Portal 安装目录中。可
以使用命令提示符从该目录直接调用此工具。如果 SIMATIC AX 与 TIA Portal 安装在同一台计
算机上，还可以使用脚本通过 SIMATIC AX 打开该工具。
 有关通过 TIA Portal Library Generator 生成全局 TIA Portal 库的信息，敬请访问：
通过 SIMATIC AX 程序元素生成全局库 (页 10362)。

4. 在 TIA Portal 中打开全局库
有关在 TIA Portal 中打开库的信息，敬请访问：
在 TIA Portal 中打开全局库 (页 10363)。

5. 在 TIA Portal 项目中使用程序元素
在 TIA Portal 中，可以在 PLC 程序内使用 SIMATIC AX 程序元素，并将这些元素下载到 CPU。
在 TIA Portal 中，程序元素处于写保护状态。
导入面向对象的程序时，将创建附加程序元素，例如，用于类的 FB 和用于方法的 FC。这些
程序元素显示在项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中，但不能在程序中使用。 

6. 使用 SIMATIC AX 调试 PLC 程序
要修复 PLC 程序中的错误，用户可通过 SIMATIC AX 在线访问 CPU。通过此方式可以查看 PLC 
程序，并设置监视点。

7. 控制 SIMATIC AX 库的版本
SIMATIC AX 库支持版本控制。版本信息应用于 TIA Portal 的全局库中。 
如果要在多个 TIA Portal 实例中使用版本控制的库，需要先集中生成移交库文档和文件 .al[版
本号]。然后将文件 .al[版本号] 分发到各个 TIA Portal 实例。 
要生成更多的库版本，请按此流程操作。通过此方式，便可在所有 TIA Portal 实例中实现一
致的库版本控制。

将 SIMATIC AX 库导入 TIA Portal 中
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限制条件

在 TIA Portal 中，SIMATIC AX 库存在以下限制条件： 
• SIMATIC AX 库中的 PLC 数据类型 (UDT) 只能分配给相同类型的 PLC 数据类型。不可以分

配给结构相同类型不同的 PLC 数据类型。但各个程序元素之间可以互相分配。

• 如果在 TIA Portal 中更改已导入程序元素的名称或命名空间，则之后无法再通过 SIMATIC 
AX 调试该程序元素。

• TIA Portal 中的命名空间只能在软件单元内使用。如果在软件单元外使用导入的程序元素，

则该元素的命名空间会丢失。这意味着用户无法通过 SIMATIC AX 调试程序元素。 
有关其它限制条件，请参见“SIMATIC AX 帮助”。https://axciteme.siemens.com/ (https://
axciteme.siemens.com/)

参见

SIMATIC AX 入门指南 (https://console.simatic-ax.siemens.io/docs/get-started)
工作流程 (https://console.simatic-ax.siemens.io/docs/ax2tia/exporting-simatic-ax-libraries-
to-tia-portal)
限制条件 (https://console.simatic-ax.siemens.io/docs/ax2tia/restrictions)
ST 帮助 (https://console.simatic-ax.siemens.io/docs/st/language)
版本控制 (https://console.simatic-ax.siemens.io/docs/ax2tia/exporting-simatic-ax-libraries-
to-tia-portal#versioning-of-simatic-ax-libraries)
调试 (https://console.simatic-ax.siemens.io/docs/ax2tia/debugging_workflow)

26.3 在 SIMATIC AX 库中实现面向对象编程

概述

SIMATIC AX 支持面向对象编程。采用面向对象编程 (OOP) 方式可以实现层次清晰、模块化的 
PLC 程序。

有关在 SIMATIC AX 中使用 OOP 的详细信息，请参见此处：https://axciteme.siemens.com/ 
(https://console.simatic-ax.siemens.io/docs/st/language/oop)
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已导入的库中的类和方法

面向对象的 PLC 程序可以导入 TIA Portal。导入后，类表示为函数块 (FB)，方法表示为函数 
(FC)。
根据面向对象的 AX 程序的结构，在导入期间将创建附加程序元素，例如 FC。 

说明

使用面向对象程序中的程序元素时出错

表示类的函数块和表示方法的函数显示在项目树的“程序块”(Program blocks) 文件夹中，但

不能在程序中使用。此规则也适用于在导入面向对象的程序期间创建的所有其它程序元素。

如果仍尝试使用此类元素，将收到错误消息通知。

26.4 通过 SIMATIC AX 程序元素生成全局库

要求

拥有 *.json 和 *.impl 格式的切换库文档。

操作步骤

1. 在 Windows 中打开命令提示符。

2. 导航至 TIA Portal 安装目录的“bin”文件夹。

3. 运行“Siemens.Simatic.Lang.Library.Importer.exe”文件，并且至少输入表示输入和输出目录的
参数 -i 和 -o。
支持以下参数：
-i 输入目录，其中包含源文件（impl 和 json）
-o 输出目录及全局库的名称 
-h 显示帮助
如果已存在使用该名称的全局库，则会出现一个提示，询问用户是否覆盖或更新现有全局库：

– 选择“覆盖”(Overwrite) 选项会删除现有库并创建一个新库。

– 选择“更新”(Update) 选项则会保留现有库，创建一个其他版本的新库。

– 选择“取消”(Cancel) 将中止导入。 

结果

已在指定输出目录中创建 *.al[版本号] 格式的全局库。 

将 SIMATIC AX 库导入 TIA Portal 中
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26.5 在 TIA Portal 中打开全局库

要求

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

• 拥有“.al[版本号]”格式的全局库。

操作步骤

要打开全局库，请按以下步骤操作： 
1. 单击“全局库”(Global libraries) 窗格工具栏中的“打开全局库”(Open global library) 图标，或

在“选项”(Options) 菜单中选择命令“全局库 > 打开库”(Global libraries > Open library)。
“打开全局库”(Open global library) 对话框随即打开。

2. 选择待打开的全局库。库文件的文件扩展名为“.al[版本号]”。
3. 单击“打开”(Open)。

结果

全局库显示在“全局库”(Global libraries) 选项卡中。

全局库处于写保护状态。 
库中的类型采用“结构化文本 (ST)”编译语言。 

将 SIMATIC AX 库导入 TIA Portal 中
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CAN_TINT, 3044
CAR, 2224, 6800
CASE, 1804, 6979
CAW, 2242, 6817
CC 0, 194, 201, 202, 203, 206, 210, 214
CC 1, 194, 201, 202, 203, 206, 210, 214
CD, 823, 1250, 2181, 6175, 6414, 6755
CDB, 2276, 6851
CEIL, 1036, 1458, 1779, 2457, 6232, 6473, 6969, 
7126
CH_DIAG

方框图, 8145
输出参数, 8143
输入参数, 8143
指令, 8142

CH_DIAG_455
方框图, 8236
输出参数, 8234
输入参数, 8234
指令, 8233

CHAR, 291, 463, 560, 601, 603, 653, 655, 677, 700
CHAR_TO_, 560, 653, 655, 700
Chars_TO_Strg, 2661
CHECKBACK_SIGNALS

CNT2_CTR, 8039
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CiR, 6254, 6496, 6635, 6999, 7142
CiR 过程

控制, 6496, 6635, 6999
CJ_T_PAR

输出参数, 8154
输入参数, 8154
指令, 8153

CJ_T_PAR_455
输出参数, 8244
输入参数, 8244
指令, 8243

CLR, 2154, 6726
CMP <, 844, 1272, 6183, 6422
CMP <=, 839, 1266, 6180, 6420
CMP <>, 830, 1257, 6178, 6417
CMP ==, 825, 1251, 6176, 6416
CMP >, 841, 1269, 6182, 6421, 7220, 7226, 7227
CMP >=, 836, 1263, 6179, 6419
CMP>T, 2544, 2558
CMP>T_MAX, 2548, 2562
CMP>T_WARN, 2550, 2564
CMP>U, 2546, 2560
CNT_CTL1, 8011

参数, 8012
错误响应, 8014
工作原理, 8011
启动特性, 8013
说明, 8011
调用, 8012
值传送, 8022
作业, 8013

CNT_CTL2, 8014
工作原理, 8014
说明, 8014
调用, 8014

CNT_CTRL, 8009
参数, 8009
错误响应, 8010
工作原理, 8009
启动特性, 8010
说明, 8009
调用, 8009
作业, 8010

CNT2_CTR, 8028
CHECKBACK_SIGNALS, 8039
CONTROL_SIGNALS, 8039
参数, 8029
工作原理, 8028
说明, 8028
调用, 8028

CNT2RDPN, 8027
参数, 8028

读取作业, 8043
工作原理, 8028
说明, 8027
调用, 8028
写入作业的状态, 8044

CNT2WRPN, 8027
参数, 8027
工作原理, 8027
说明, 8027
调用, 8027
写入命令, 8040
写入作业的状态, 8042

COMPRESS, 6247, 6489, 6628, 6992, 7135
CONCAT, 2707
CONF_DB 参见组态数据块, 8827
CONT_C

方框图, 7669
工作模式, 7667
输出参数, 7672
输入参数, 7670

CONT_S
方框图, 7675
工作模式, 7673
输出参数, 7678
输入参数, 7676
指令, 7673

CONTINUE, 1814, 6987
CONTROL_SIGNALS

CNT2_CTR, 8039
CONVERT, 1032, 1454, 1776, 2454, 6229, 6470, 
6966, 7124
COS, 901, 1326, 1647, 2209, 2363, 6208, 6449, 
6784, 6951, 7105
COUNT, 8295
COUNTER, 383, 1246, 1625, 6171, 6937
CountOfElements, 993, 1415, 1739, 2027
CP 地址, 8867
CPR_OUT

输出参数, 7848
输入参数, 7847
指令, 7846

CPU
启动, 8047, 8051, 8084, 8087
使用 RD_SYS_T 读取日期和时间, 2615
使用 WR_SYS_T 设置时间, 2612, 7233
使用系统状态列表读取特性, 7545
使用系统状态列表进行标识, 7551
使用指令 RD_SYS_T，读取日期和时间, 7234
协议选项和数据长度之间的关系, 8389

CPU 存储区
显示, 10015
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CPU 数据块
定义, 62
删除, 9204

CREATE_DB, 3326
CRP_IN

输出参数, 7846
输入参数, 7846
指令, 7845

CTD, 808, 1235, 1615, 1912, 2345, 6162, 6401, 
6602, 6928, 7088
CTRL_HSC, 5104
CTRL_HSC_EXT, 5107
CTRL_PTO, 3256
CTRL_PWM, 3253
CTU, 805, 1232, 1613, 1909, 2342, 6160, 6399, 
6600, 6926, 7086
CTUD, 811, 1238, 1618, 1915, 2348, 6164, 6403, 
6604, 6930, 7090
CU, 822, 1249, 2180, 2181, 6174, 6413, 6754, 
6755

D
D_ACT_DP, 2867
DataLogClear, 3295
DataLogClose, 3300
DataLogCreate, 3282
DataLogDelete, 3302
DataLogNewFile, 3304
DataLogOpen, 3290
DataLogTypedNewFile, 3306
DataLogTypedOpen, 3292
DataLogWrite, 3297
DATE, 285, 454, 551, 597, 647, 674, 697
DATE_AND_LTIME, 289
DATE_AND_TIME, 287
DATE_TO_, 551, 647, 697
DB, 9180, 9297
DB 101 到 DB 104

输出参数, 8160
输入/输出参数, 8163
输入参数, 8157

DB 101 到 DB 116
输出参数, 8270
输入/输出参数, 8273
输入参数, 8267

DB 变量
定义, 112

DB_ANY_TO_VARIANT, 1795, 2066
DCAT, 1123, 1545, 1869, 2109, 2514, 6319, 6561, 
6672, 7045, 7187

DEAD_T
全局数据块, 7850
输出参数, 7850
输入参数, 7850
指令, 7848

DEADBAND
输出参数, 7853
输入参数, 7853
指令, 7851

DEC, 883, 1309, 2197, 6772
DECO, 1094, 1515, 1842, 2096, 2489, 6263, 6506, 
6638, 7002, 7146
DELETE, 2715
DELETE_DB, 3347
DEMUX, 1103, 1524, 1849, 2496
DETACH, 3023
DeviceStates, 3226
DIAG_INF, 8011

参数, 8011
工作原理, 8011
说明, 8011
调用, 8011

DIAG_RD, 8029
参数, 8029
工作原理, 8029
说明, 8029
调用, 8029

DIF
输出参数, 7855
输入参数, 7855

DIGITAL, 8285
DINT, 271, 418, 511, 588, 631, 670, 690
DINT_TO_, 511, 631, 690
DIS_AIRT, 3100
DIS_IRT, 3091
DIV, 876, 1303, 6189, 6428
DMSK_FLT, 3075
DO, 1808, 1812, 6984
DP 标准从站

使用 DPRD_DAT 读取一致性数据, 2896, 7327
使用 DPWR_DAT 写入一致性数据, 2898, 7330
使用指令 GETIO，读取所有输入, 2798, 7290
使用指令 GETIO_PART，读取部分输入, 2808, 
7292
使用指令 SETIO，写所有, 2799, 7291
使用指令 SETIO_PART，写入部分输出, 2810, 
7293

DP 从站
使用 DPNRM_DG 读取诊断数据, 2929, 7355
使用指令 D_ACT_DP，启用/禁用 DP 从站, 2867, 
7315
使用指令 DP_SYC_FR，同步组, 2923, 7349
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DP 主站系统
使用指令 DP_TOPOL，确定拓扑结构, 2933, 7358
信息，系统状态列表, 7575

DP_CTRL, 8907
DP_DIAG, 8897
DP_RECV, 8891
DP_SEND, 8886
DP_TOPOL, 2933
DPNRM_DG, 2929
DPRD_DAT, 2896
DPSYC_FR, 2923
DPWR_DAT, 2898
DRUM, 1115, 1537, 1861, 2100, 2506, 6302, 6544, 
6654, 7026, 7170
DRUM_X, 6310, 6552, 6662, 7034, 7177
DT, 287, 445, 542, 676, 699
DT_TO_, 542, 699
DTB, 2234, 6810
DTL, 289, 451, 548, 600, 651
DTL_TO_, 548, 651
DTR, 2235, 6811
DWORD, 262, 400, 485, 579, 614, 668, 684
DWORD_TO_, 485, 614, 684

E
EB, 9346
ED, 9346
ELSE, 1802, 1804, 6977, 6979
ELSIF, 1802, 6977
EN/ENO 机制

FBD 示例, 172
LAD 示例, 168
SCL 示例, 179
STL 示例, 175
基本知识, 164

EN_AIRT, 3101
EN_IRT, 3093
ENCO, 1095, 1516, 1843, 2097, 2491, 6264, 6507, 
6639, 7003, 7147
EncoderAbsSensorDP, 7973

参数, 7975
错误处理, 7975
说明, 7973
调用, 7975
同步, 7975

EncoderCPU314C, 7982
参数, 7983
错误处理, 7984
说明, 7982
调用, 7983
同步, 7983

EncoderET200S1Count, 7977
参数, 7978
错误处理, 7979
说明, 7977
调用, 7978
同步, 7979

EncoderET200S1SSI, 7972
参数, 7972
错误处理, 7973
说明, 7972
调用, 7972
同步, 7973

EncoderFM350, 7979
参数, 7980
错误处理, 7982
说明, 7979
调用, 7980
同步, 7981

EncoderFM450, 7969
参数, 7970
错误处理, 7971
说明, 7969
调用, 7969
同步, 7971

EncoderIM174, 7984
参数, 7986
错误处理, 7987
错误确认, 7987
说明, 7984
调用, 7985
同步, 7986
组态 IM 174（硬件配置）, 7984

EncoderIM178, 7966
必须 IM 178-4（硬件配置）, 7967
参数, 7967
错误处理, 7968
错误确认, 7969
说明, 7966
调用, 7967
同步, 7968

EncoderSINAMICS, 7987
参数, 7989
错误处理, 7990
错误确认, 7990
说明, 7987
调用, 7988
同步, 7989
组态 SINAMICS（硬件配置）, 7987

EncoderSM338, 7976
参数, 7976
错误处理, 7977
说明, 7976
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调用, 7976
同步, 7977

EncoderUniversal, 7990
参数, 7991
错误处理, 7991
工作原理, 7991
说明, 7990
调用, 7991
同步, 7991

END_CASE, 1804, 6979
END_FOR, 1808
END_IF, 1802, 6977
END_REPEAT, 1813, 6985
END_WHILE, 1812, 6984
ENDIS_PW, 1063, 1484, 1820, 2075, 2471
ENT, 6892
EQ_ElemType, 856, 1284, 1927
EQ_Type, 852, 1280, 1918, 1923
EQUAL ARRAY, 862, 1290, 1630, 1933
ERR_MON

输出参数, 7858
输入参数, 7857
指令, 7855

ErrorID, 4715, 4723
EW, 9346
EX, 9346
EXIT, 1815, 6987
EXP, 898, 1323, 1645, 2205, 2361, 6205, 6446, 6781, 
6949, 7103
EXPT, 911, 1335

F
F_TRIG, 740, 1167, 1567, 1889
FALSE, 739, 740, 1166, 1167, 1566, 1567, 1888, 
1889
FB, 47
FBD, 9465, 9511, 9513, 9515

详细比较, 9963
FBD 程序段

插入分支, 9507
插入块调用, 9424, 9486
程序状态显示, 10086
分支, 9506
分支的规则, 9506
删除一个分支, 9507

FBD 元素
插入, 9479, 9480
插入操作的规则, 9477
插入一个操作数, 9502
从剪切板中粘贴, 9497
复制, 9496

剪切, 9496
删除, 9501
替换, 9498
选择, 9495

FC, 46
FETCH_RK, 9026
FieldRead, 1017, 1439
FieldWrite, 1019, 1441
FIFO, 371
FIFOQueue, 371
FILL, 1029, 1451, 1772, 2055, 2451, 6225, 6467, 
6619, 6963, 7120
FILL_BLK, 944, 1366, 1674, 1966, 2387
Filter_DT1, 5055
Filter_PT1, 5024
Filter_PT2, 5039
FIND, 2721
FLOOR, 1038, 1460, 1780, 2458, 6233, 6475, 6970, 
7127
FM 351

启动, 8047
FM 352

启动, 8084, 8087
FM 451

启动, 8051
FM 452

启动, 8084, 8087
FMT_CJ_T

输出参数, 8208
输入/输出参数, 8208
输入参数, 8208
指令, 8207

FMT_DS1
输出参数, 8193
输入/输出参数, 8194
输入参数, 8193
指令, 8192

FMT_PAR
输出参数, 8189
输入/输出参数, 8189
输入参数, 8188
指令, 8187

FMT_PID
方框图, 8177
工作模式, 8165
静态变量, 8170, 8172, 8175
输出参数, 8169
输入/输出参数, 8169
输入参数, 8168
指令, 8164

FMT_PV
输出参数, 8206
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输入/输出参数, 8206
输入参数, 8205
指令, 8202

FMT_TUN
静态变量, 8198
输出参数, 8197
输入/输出参数, 8198
输入参数, 8197
指令, 8196

FN, 2155, 6728
FOR, 1808, 6982
FORCE355

输出参数, 8140
输入参数, 8140
指令, 8138

FORCE455
输出参数, 8231
输入参数, 8230
指令, 8228

FP, 2157, 6730
FR, 2158, 2175, 6731, 6748
FRAC, 909, 1333, 1652, 2369
FREQUENC, 8299
FTP, 8919
FTP_CMD, 8841, 8919
FTPS, 8919
FTP 连接

参数域, 8839
FUZ_355

输出参数, 8137
输入/输出参数, 8138
输入参数, 8137
指令, 8136

FUZ_455
输出参数, 8228
输入/输出参数, 8228
输入参数, 8227
指令, 8226

G
GADR_LGC, 3376
GEN_DIAG, 3236
Gen_UsrMsg, 3125
GEO_LOG, 3371
GEO2LOG, 3359
GET, 5115
Get_AlarmState, 3120
GET_DIAG, 3239
Get_IM_Data, 3191
GET_NAME, 3197
GetBlockName, 2737

GetChecksum, 3210
GetError, 1071, 1493, 1829, 2083, 2477
GetErrorID, 1077, 1499, 1833, 2088, 2482
GetInstanceName, 2729
GetInstancePath, 2732
GETIO, 2798
GETIO_PART, 2808
GetSMCinfo, 3214
GetStationInfo, 3203
GetSymbolName, 2722
GetSymbolPath, 2726
GOTO, 1816, 6988
GRAPH, 182

T_MAX, 10073
T_WARN, 10073
编程窗口, 9712
编程语言, 9653
编辑报警, 9780
并行分支, 9656, 9742
步, 9660, 9661, 9731, 9732, 9734, 9736, 9737, 
9738, 9739
步时间监视, 9758, 9759, 9760, 9761, 10073
操作模式, 10066, 10071
测试设置, 10067, 10068
程序状态显示, 10091
初始化顺控程序, 10069
单步视图, 9717
动作, 9663, 9665, 9666, 9670, 9671, 9673, 9747, 
9752, 9753, 9754, 9755
复位注册请求, 9678
更改设置, 9705
关闭分支, 9658, 9743
后固定指令, 9719
互锁条件, 9676
获知模式, 9760
监控条件, 9676
将内部参数声明为保持型, 9711
将内部参数声明为可见且可从 HMI 访问, 9711
禁用报警视图, 9779
禁用所有步, 10069
块接口, 9676, 9679, 9684, 9689, 9692, 9693
块调用, 9774, 9775, 9777
启用报警视图, 9779
前固定指令, 9714
确认监控条件错误, 10070
删除分支, 9744
设置, 9702
使用程序状态进行测试, 10066
手动指定 T_MAX 和 T_WARN, 9760
数据类型基础, 9750
顺控程序, 9655, 9656, 9726, 9727, 9728, 9729, 
9730
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顺序结尾, 9659
顺序视图, 9715
条件, 9675, 9756, 9757, 9763, 9771
跳转到步, 9658, 9745, 9746, 9747
系统同步, 10066, 10072
详细比较, 9973
选择分支, 9657, 9741
学习模式, 9758, 9761, 10073
永久指令, 9674
指定编程语言, 9707
指定存储空间模型, 9710
指定接口参数集, 9708
转换条件, 9662, 9731, 9734, 9736, 9738, 9739

GRAPH 的测试设置
概述, 10067
更改, 10068

GRAPH 函数块的静态参数, 9689, 9692, 9693
GRAPH 函数块的输出参数, 9684
GRAPH 函数块的输入参数, 9679

H
High_Speed_Counter, 4703

错误响应, 4708
工作原理, 4703
静态变量, 4713
输出参数, 4711
输入参数, 4709
说明, 4703
调用, 4703

HTA, 2703, 7270

I
I&M 数据：使用 Get_IM_Data 读取, 3191
I/O, 121
I_ABORT, 9039
I_GET, 9035
I_PUT, 9037
IB, 9346
ID, 9346
IEC 定时器, 283, 284
IEC 检查, 571

设置, 392, 574, 665
IF, 1802, 6977
IF_CONF 用于组态数据（遥控）, 5662, 8961
IM0_Data, 3191
IMC, 1131, 1552, 1876, 2116, 2522, 6327, 6569, 
6679, 7052, 7195
IN_RANGE, 847, 1275
INC, 882, 1307, 2196, 6771

INIT_RD, 1080, 1502, 1836, 2091, 2484
Input

插入, 717, 6354
INSERT, 2717
INT, 269, 412, 503, 584, 624, 669, 687
INT_TO_, 503, 624, 687
INTEG

输出参数, 7861
输入参数, 7861
指令, 7858

INV, 2488, 7145
INVD, 2237, 6813
INVI, 2236, 6812
IO 地址, 3357
IO2MOD, 3365
IO-Link, 5076, 5093
IP 组态

从用户程序中更改参数, 5319, 8421
IP_CONFIG, 8821
IS_ARRAY, 862, 1290, 1630, 1933
IS_NULL, 860, 1288, 1931
ISO-on-TCP 连接

参数域, 8836
ITB, 2231, 6807
ITD, 2233, 6809
IW, 9346
IX, 9346

J
JBI, 2255, 6831
JC, 2250, 6826
JCB, 2253, 6828
JCN, 2252, 6827
JL, 2271, 6847
JM, 2265, 6841
JMP, 1053, 1474, 6242, 6483
JMP_LIST, 1056, 1477
JMPN, 1054, 1475, 6243, 6484
JMZ, 2268, 6844
JN, 2262, 6838
JNB, 2254, 6830
JNBI, 2256, 6832
JO, 2258, 6833
JOIN, 2666
JOS, 2259, 6835
JP, 2263, 6839
JPZ, 2266, 2268, 6842, 6844
JU, 2249, 6825
JUO, 2270, 6845
JZ, 2260, 6836
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L
L, 2160, 2176, 2212, 6733, 6749, 6788
L DBLG, 2277, 6852
L DBNO, 2277, 6852
L DILG, 2278, 6853
L DINO, 2279, 6854
L STW, 2215, 6791
LABEL, 1055, 1476, 6244, 6485
LAD, 9401, 9454

详细比较, 9963
LAD 程序段

并行分支的规则, 9445
插入分支, 9445
插入交叉点, 9448
插入块调用, 9424, 9486
程序状态显示, 10086
分支, 9444
关闭分支, 9446
交叉点, 9447
禁止的互连, 9417
删除交叉点, 9449
删除一个分支, 9447
重新安排交叉点, 9448

LAD 元素
插入, 9418, 9419
插入操作的规则, 9414
插入一个操作数, 9440
从剪切板中粘贴, 9435
复制, 9434
剪切, 9434
删除, 9439
替换, 9436
选择, 9433

LAG1ST
输出参数, 7865
输入参数, 7864
指令, 7862

LAG2ND
输出参数, 7868
输入参数, 7868

LAR1, 2215, 6792
LAR1 <D>, 2216, 6793
LAR1 AR2, 2218, 6794
LAR2, 2219, 6795
LAR2 <D>, 2220, 6796
LC, 2162, 2177, 6735, 6750
LDT, 289, 448, 545
LDT_TO_, 545
LEAD_LAG, 1136, 1557, 1880, 2126, 2530, 6333, 
6574, 6689, 7057, 7200

LEAVE, 6893
LED, 3187
LED 状态

读取系统状态列表, 7573
通过 LED 读取, 3187

LEFT, 2709
LEN, 2706
LENGTH 参数，Send_P2P, 5741, 8465
LGC_GADR, 3378
LIMALARM

输出参数, 7871
输入参数, 7870
指令, 7868

LIMIT, 890, 1316, 1639, 1940, 2356, 6199, 6439, 
6610, 6943, 7098
LIMITER

输出参数, 7873
输入参数, 7873
指令, 7871

LINT, 274, 424, 519
LINT_TO_, 519
LMNGEN_C

静态变量, 7878
输出参数, 7877
输入/输出参数, 7877
输入参数, 7876
指令, 7873

LMNGEN_S
静态变量, 7885
输出参数, 7884
输入/输出参数, 7885
输入参数, 7883
指令, 7878

LN, 896, 1322, 1644, 2206, 2360, 6204, 6445, 6782, 
6948, 7102
LOG_GEO, 3373
LOG2GEO, 3361
LOG2MOD, 3364
LOOP, 2272, 6848
LP_SCHED

输入参数, 7837
LP_ZONE

静态变量, 8248
输出参数, 8247
输入/输出参数, 8247
输入参数, 8247
指令, 8245

LREAL, 279, 433, 530, 594, 641, 9593
LREAL_TO_, 530, 641
LTIME, 284, 442, 539
LTIME_TO_, 539
LTOD, 286, 460, 557
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LTOD_TO_, 557
LWORD, 264, 403, 490
LWORD_TO_, 490

M
MAX, 888, 1314, 1637, 1939, 2354, 6197, 6437, 
6608, 6941, 7096
MAX_LEN, 2664
MB, 9346
MB_CLIENT, 5881, 5902
MB_COMM_LOAD, 5862
MB_MASTER, 5866
MB_RED_CLIENT, 5935
MB_SERVER, 5891, 5919
MB_SLAVE, 5874
MC_AbortMeasuringInput, 3594, 3883, 4161, 4385, 
4562
MC_CamIn, 3653, 3661, 3938, 3948, 4196, 4206, 
4414, 4421, 4592, 4598
MC_CamOut, 3675, 3678, 3961, 3965
MC_CamTrack, 3599, 3602, 3888, 3891, 4166, 4169, 
4390, 4392, 4567, 4570
MC_ChangeDynamic

参数, 3440, 3481
指令, 3439, 3480

MC_CommandTable
参数, 3438, 3479
指令, 3437, 3478

MC_Control, 7956
参数, 7957
跟踪模式, 7957
工作原理, 7957
控制模式, 7956
手动模式, 7957
说明, 7956
调用, 7957

MC_CopyCamData, 3689, 3977
MC_DefineKinematicsZone, 3784, 4063, 4302, 4488
MC_DefineTool, 3793, 4074, 4312, 4498
MC_DefineWorkspaceZone, 3781, 4060, 4299, 4485
MC_GearIn, 3603, 3607, 3892, 3897, 4170, 4175, 
4393, 4397, 4571, 4575, 7958

参数, 7963
工作原理, 7959
说明, 7958
调用, 7963

MC_GearInPos, 3608, 3614, 3898, 3905, 4176, 4183, 
4398, 4403, 4576, 4581
MC_GearInVelocity, 3617, 3621
MC_GearOut, 3670, 3673, 3955, 3959

MC_GetCamFollowingValue, 3688, 3975, 4220, 
4428, 4603
MC_GetCamLeadingValue, 3686, 3973, 4218, 4426, 
4605
MC_GroupContinue, 3722, 3723, 4003, 4004, 4244, 
4245, 4450, 4452
MC_GroupInterrupt, 3720, 4001, 4242, 4449
MC_GroupStop, 3725, 3727, 4006, 4008, 4247, 
4249, 4454, 4456
MC_Halt, 3536, 3539, 3829, 3833, 4109, 4113, 4344, 
4347, 4521, 4525

参数, 3416, 3458, 3498
功能图, 3418, 3460
指令, 3415, 3457

MC_HaltSuperimposed, 3568
MC_HaltSuperimposed：, 3570
MC_Home, 3532, 3824, 4104, 4339, 4517, 7949

参考点逼近, 7949
参数, 3412, 3454, 7953
工作原理, 7949
设置参考点, 7950
说明, 7949
调用, 7952
指令, 3410, 3453

MC_Init, 7940
工作原理, 7940
说明, 7940
调用, 7940

MC_InterpolateCam, 3684, 3971, 4216, 4425, 4602
MC_InverseKinematicsTransformation, 3802, 4082, 
4320
MC_KinematicsMotionSimulation, 3779, 4058
MC_KinematicsTransformation, 3798, 4079, 4317
MC_LeadingValueAdditive, 3680, 3682, 3967, 3969, 
4212, 4214
MC_MeasuringInput, 3586, 3589, 3875, 3878, 4153, 
4156, 4377, 4380, 4554, 4557
MC_MeasuringInputCyclic, 3589, 3592, 3878, 3881, 
4156, 4159, 4380, 4383, 4557, 4560
MC_MotionInPosition, 3698, 3701, 3985, 3988, 
4226, 4228, 4434, 4436
MC_MotionInSuperimposed, 3703, 3705
MC_MotionInVelocity, 3693, 3696, 3980, 3983, 
4221, 4224, 4430, 4432
MC_MoveAbsolute, 3541, 3545, 3835, 3839, 4115, 
4119, 4349, 4353, 4527, 4531, 7941

参数, 3420, 3462, 7943
工作原理, 7941
功能图, 3423, 3464
说明, 7941
调用, 7943
指令, 3419, 3461
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MC_MoveCircularAbsolute, 3740, 3746, 4021, 4028, 
4262, 4269, 4469, 4475
MC_MoveCircularRelative, 3748, 3754, 4029, 4036, 
4270, 4277, 4477, 4483
MC_MoveDirectAbsolute, 3756, 3764, 4038, 4044, 
4279, 4285
MC_MoveDirectRelative, 3766, 3773, 4046, 4052, 
4287, 4293
MC_MoveJog, 3558, 3563, 3852, 3857, 4131, 4135, 
4365, 4369, 4542, 4546, 7946

参数, 3434, 3475, 7948
工作原理, 7946
功能图, 3436, 3477
说明, 7946
调用, 7948
指令, 3433, 3474

MC_MoveLinearAbsolute, 3728, 3733, 4009, 4014, 
4250, 4255, 4457, 4462
MC_MoveLinearRelative, 3734, 3739, 4015, 4020, 
4256, 4261, 4463, 4468
MC_MoveRelative, 3547, 3551, 3841, 3845, 4120, 
4124, 4354, 4358, 4532, 4535, 7944

参数, 3425, 3466, 7945
工作原理, 7944
功能图, 3427, 3468
说明, 7944
调用, 7945
指令, 3424, 3465

MC_MoveSuperimposed, 3564, 3567, 3858, 3862, 
4136, 4140, 4370, 4374, 4547, 4551
MC_MoveVelocity, 3552, 3557, 3846, 3851, 4125, 
4130, 4359, 4364, 4536, 4541

功能图, 3432, 3473
指令, 3428, 3469

MC_OffsetAbsolute, 3647, 3650, 3932, 3934
MC_OffsetRelative, 3641, 3644, 3926, 3929
MC_OutputCam, 3595, 3598, 3884, 3887, 4162, 
4165, 4386, 4389, 4563, 4566
MC_PhasingAbsolute, 3632, 3637, 3917, 3922, 4191, 
4195, 4404, 4408, 4582, 4586
MC_PhasingRelative, 3622, 3628, 3908, 3913, 4186, 
4190, 4409, 4413, 4587, 4591
MC_Power, 3522, 3528, 3814, 3820, 4094, 4100, 
4330, 4336, 4509, 4514

参数, 3404, 3446
功能图, 3407, 3450
指令, 3403, 3446

MC_ReadParam
参数, 3443, 3484
指令, 3442, 3483

MC_Reset, 3408, 3451, 3529, 3821, 4101, 4337, 
4515

MC_SaveAbsoluteEncoderData, 3585
MC_SetAxisSTW, 3581, 3871, 4149
MC_SetKinematicsZoneActive, 3789, 4070, 4308, 
4494
MC_SetKinematicsZoneInactive, 3791, 4072, 4310, 
4496
MC_SetOcsFrame, 3797, 4077, 4315, 4501
MC_SetSensor, 3572, 3863, 4141, 4375
MC_SetTool, 3795, 4076, 4314, 4500
MC_SetWorkspaceZoneActive, 3786, 4066, 4304, 
4490
MC_SetWorkspaceZoneInactive, 3788, 4068, 4306, 
4492
MC_Simulation, 7958

工作原理, 7958
说明, 7958
调用, 7958

MC_Stop, 3574, 3580, 3865, 3870, 4143, 4148
MC_StopMotion, 7954

参数, 7955
工作原理, 7954
说明, 7954
调用, 7955
停止运动, 7954

MC_SynchronizedMotionSimulation, 3669, 3953, 
4210, 4423, 4600
MC_TorqueAdditive, 3708, 3710, 3990, 3992, 4230, 
4232, 4443, 4445
MC_TorqueLimiting, 3714, 3717, 3996, 3999, 4236, 
4239, 4438, 4441, 4610
MC_TorqueRange, 3710, 3713, 3992, 3995, 4232, 
4235, 4445, 4448
MC_TrackConveyorBelt, 3775, 3777, 4054, 4056, 
4295, 4297
MC_WriteParam

参数, 3445, 3486
指令, 3444, 3485

MC_WriteParameter, 3583, 3873, 4151
MCAT, 1127, 1548, 1872, 2112, 2517, 6323, 6565, 
6675, 7048, 7190
MCR, 6282, 6284, 6286, 6287, 6524, 6526, 6528, 
6530, 6896, 6898, 6900, 6901
MCRA, 6286, 6528, 6900
MCRD, 6287, 6530, 6901
MD, 9346
MID, 2713
MIN, 886, 1312, 1634, 1937, 2353, 6194, 6434, 
6607, 6940, 7095
MOD, 878, 1304, 2198, 6190, 6430, 6773, 9577
Modbus

Modbus_Comm_Load, 5789, 8511
Modbus_Slave, 5794, 5802, 8516, 8524
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Modbus 通信
使用 MB_COMM_LOAD 组态端口, 5862
使用 MB_MASTER 作为 Modbus 主站, 5866
使用 MB_SLAVE 作为从站, 5874

Modbus 主站, 8638
Modbus_Comm_Load, 5789, 8511
Modbus_Slave, 5794, 5802, 8516, 8524
ModuleStates, 3231
MOVE, 912, 1336, 1942, 6216, 6458
MOVE_BLK, 932, 1356, 1665, 1957, 2378
MOVE_BLK_VARIANT, 368, 935, 1358, 1667, 1959, 
2380
MoveVelocity

参数, 3429, 3470
MSK_FLT, 3074
MUL, 874, 1301, 6187, 6427
MUX, 1099, 1520, 1846, 2494, 7006
MW, 9346
MX, 9346

N
N, 732, 735, 1159, 1162, 6126, 6363
N_TRIG, 737, 1164, 6129, 6366
NE_ElemType, 858, 1286, 1929
NE_Type, 854, 1282, 1925
NEG, 880, 1306, 2351, 6192, 6431, 7093
NEGD, 2240, 6815
NEGI, 2238, 6814
NEGR, 2241, 6817
NONLIN

输出参数, 7888
输入参数, 7888
指令, 7886

NOP 0, 2321, 6903
NOP 1, 2322, 6903
NORM

输出参数, 7892
输入参数, 7891
指令, 7890

NORM_X, 1044, 1466, 1786, 2061, 2463
NOT, 1147, 2152, 2488, 6118, 6725, 7145, 9586, 
9587
NOT_NULL, 861, 1289, 1932
NOT_OK, 851, 1279
NULL, 376

O
O, 2136, 2141, 6708, 6713
O(, 2144, 6716

OD, 2294, 6868
OF, 1804, 6979
OK, 850, 1278
ON, 2138, 6709
ON(, 2145, 6717
OP, 6245
OPN, 2274, 6487, 6849
OPNDI, 2275, 6850
OPNI, 6246, 6488
OR, 194, 712, 714, 1088, 1510, 6258, 6351, 6352, 
6501, 9587
OS, 194, 201, 202, 203, 210
OUT_RANGE, 848, 1276
OutputCPU314C, 7995

参数, 7996
说明, 7995
调用, 7995

OutputET200S2AO, 7994
参数, 7995
说明, 7994
调用, 7995

OutputIM174, 7999
参数, 8000
说明, 7999
调用, 8000
组态 IM 174（硬件配置）, 7999

OutputIM178, 7993
参数, 7993
数字量输出, 7993
说明, 7993
调用, 7993

OutputMM4_DP, 7998
参数, 7999
说明, 7998
调用, 7998

OutputSINAMICS, 8001
参数, 8004
说明, 8001
调用, 8004
在 HWCN 中组态 SINAMICS, 8001

OutputSM332, 7996
参数, 7996
说明, 7996
调用, 7996

OutputSM432, 7994
参数, 7994
说明, 7994
调用, 7994

OutputUniversal, 7997
参数, 7997
工作原理, 7997
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说明, 7997
调用, 7997

OV, 194, 201, 202, 203, 206, 210, 214
OVERRIDE

输出参数, 7894
输入参数, 7893
指令, 7892

OW, 2289, 6863

P
P, 730, 734, 1157, 1161, 6125, 6362
P_RCV_RK, 8638
P_SND_RK, 8638
P_TRIG, 736, 1163, 6128, 6365
P3964_Config（协议组态）, 5735, 8459
PARA_CLT

输出参数, 7896
输入参数, 7895

PARA_CTL
指令, 7894

PARM_MOD, 7437
PE_CMD, 2951, 7380
PE_DS3_Write_ET200S, 2956, 7385
PE_End_RSP, 2994, 7420
PE_Error_RSP, 2991, 7417
PE_Get_Mode_RSP, 2996, 7423
PE_I_DEV, 2987, 7413
PE_List_Modes_RSP, 2995, 7421
PE_Measurement_List_RSP, 3002, 7428
PE_Measurement_Value_RSP, 3003, 7430
PE_Mode_ID, 8785, 8812
PE_PEM_Status_RSP, 2998, 7425
PE_Start_End, 2946, 7376
PE_Start_RSP, 2992, 7419
PE_WOL, 2957, 7387
PEEK, 1715, 2005

读取存储地址, 1715, 2005
PEEK_BOOL, 1718, 2007

读取存储位, 1718, 2007
PID

工作原理, 7897
输出参数, 7900
输入参数, 7899
指令, 7896

PID_3Step
静态变量, 4847
输出参数, 4807, 4845
输入/输出参数, 4810
输入参数, 4805, 4843
指令, 4795, 4835

PID_Compact
静态变量, 4776
输出参数, 4737, 4774
输入/输出参数, 4739
输入参数, 4736, 4773
指令, 4770

PID_CP
输出参数, 7786
输入/输出参数, 7786
输入参数, 7784
说明, 7767

PID_ES
输出参数, 7816, 7817

PID_FM
方框图, 8129
工作原理, 8119
输出参数, 8122
输入/输出参数, 8125
输入参数, 8121
指令, 8118

PID_FM_455
方框图, 8220
工作模式, 8210
输入/输出参数, 8216
输入参数, 8212
指令, 8209

PID_PAR
可改变的参数, 8149
输出参数, 8149
输入参数, 8148
指令, 8147

PID_PAR_455
可更改的参数, 8240
输出参数, 8240
输入参数, 8239
指令, 8238

PID_Temp
ActivateRecoverMode 变量, 4945
PID_Temp 状态和模式参数, 4929
PwmPeriode, 4949
变量 Warning, 4948
参数 ErrorBits, 4941
工作原理, 4878
级联, 4890
模式, 4890
输出参数, 4886
输入/输出参数, 4890
输入参数, 4884

Ping 命令, 8729
PING 命令, 8731
PIP_Mode, 5104
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PLC 变量
PLC 变量表, 9341, 9342, 9350, 9352
保持特性, 9355, 9356, 9357
比较, 9947, 9983
比较 PLC 变量表, 9952
导入和导出, 9374, 9375, 9377, 9378, 9379
定义, 112
对行排序, 9372
复制, 9371
规则, 9349
监视, 9370
可用的地址和数据类型, 9349
离线/离线比较, 9952
声明, 9352, 9353, 9354, 9358, 9360
属性, 9365, 9366, 9368
自动填充单元格, 9373

PLC 数据类型, 219, 242
PLC 数据类型的声明表, 9383
比较, 9986
编程结构, 9390
变量属性, 9394, 9395
创建, 9385
定义, 302
更改编号, 9389
块接口中的声明, 9251
删除, 9388
声明, 9393
声明 ARRAY, 9390
声明 STRUCT, 9392
数据块中的声明, 9306
寻址, 305

PNIO_ALARM 指令
形式参数, 8781

PNIO_RECV, 8766
PNIO_RECV 指令

形式参数, 8767
PNIO_RW_REC 指令

形式参数, 8777
PNIO_SEND, 8759
PNIO_SEND 指令

形式参数, 8760
POINTER, 376
POKE, 1720, 2009

写入存储地址, 1720, 2009
POKE_BLK, 1724, 2012

写入存储区, 1724, 2012
POKE_BOOL, 1722, 2010

写入存储位, 1722, 2010
Polyline, 4956
POP, 2317, 6891
PORT_CFG, 5826
Port_Config（端口组态）, 5723, 8447

PROFIenergy
PE_CMD, 2951, 7380
PE_DS3_Write_ET200S, 2956, 7385
PE_End_RSP, 2994, 7420
PE_Error_RSP, 2991, 7417
PE_Get_Mode_RSP, 2996, 7423
PE_I_DEV, 2987, 7413
PE_Identify_RSP, 3000, 7427
PE_List_Modes_RSP, 2995, 7421
PE_Measurement_List_RSP, 3002, 7428
PE_Measurement_Value_RSP, 3003, 7430
PE_PEM_Status_RSP, 2998, 7425
PE_Start_End, 2946, 7376
PE_Start_RSP, 2992, 7419
Wake on LAN, 2957, 7387
读出状态信息, 2951, 7380
启动和退出节能模式, 2946, 2951, 7376, 7380
设置电源模块的开关行为, 2956, 7385
生成 PEM 状态作为应答, 2998, 7425
生成查询到的节能模式作为应答, 2995, 7421
生成对命令的否定应答, 2991, 7417
生成所查询到的能源数据作为应答, 2996, 7423
生成所查询的测量值作为应答, 3003, 7430
生成所支持的 PROFIenergy 命令作为应答, 3000, 
7427
生成所支持的测量值列表作为应答, 3002, 7428
说明, 2944, 7374
暂停结束时对命令生成应答, 2994, 7420
暂停开始时对命令生成应答, 2992, 7419
智能设备中的 PROFIenergy 控制命令, 2987, 7413

PROFIenergy 控制器, 8784
PROFIenergy 设备, 8785
PROFINET CBA

使用 PN_DP 更新互连, 9045
使用 PN_IN 更新程序接口的输入, 9043
使用 PN_OUT，更新 PROFINET 接口的输出, 9044

PROFINET CBA 组件
使用这些指令执行更新, 9041

PROFINET IO 设备
使用 DPRD_DAT 读取一致性数据, 2896, 7327
使用 DPWR_DAT 写入一致性数据, 2898, 7330
使用指令 GETIO_PART，读取部分输入, 2808, 
7292
使用指令 SETIO，写所有, 2799, 7291
使用指令 SETIO_PART，写入部分输出, 2810, 
7293

Program_Alarm, 3113
PROTECT, 6251, 6493, 6632, 6996, 7138
PRVREC, 2911
PT, 777
PtP 错误类别, 5723, 8447
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PtP 通信
编程, 5717, 8441

PtP 指令返回值, 5721, 8445
PULSE, 8303
PULSEGEN

工作模式, 7680
输出参数, 7689
输入参数, 7688
指令, 7678

PULSEGEN_M
工作原理, 7901
输出参数, 7909
输入参数, 7908
指令, 7900

PUSH, 2316, 6890
PUT, 5121

Q
QB, 9346
QD, 9346
QRY_CINT, 3031
QRY_DINT, 3060
QRY_TINT, 3046
QW, 9346
QX, 9346

R
R, 721, 1150, 2150, 2163, 2178, 6120, 6357, 6723, 
6737, 6752
R_TRIG, 739, 1166, 1566, 1888
RALRM, 2821
RampFunction, 4978
RampSoak, 4995
RCV_CFG, 5831
RCV_PTP, 5843, 9017
RCV_RST, 5844
RCVREC, 2900
RD_ADDR, 3368
RD_DPAR, 3006
RD_DPARA, 3012
RD_DPARM, 3014
RD_LGADR, 3374
RD_LOC_T, 2618
RD_REC, 2890
RD_SINFO, 3167
RD_SYS_T, 2615
RDREC, 2757
RE_TRIGR, 1070, 1492, 1828, 2082, 2476, 6249, 
6490, 6630, 6994, 7136

READ_355
输出参数, 8142
输入参数, 8141
指令, 8141

READ_455
输出参数, 8233
输入参数, 8232
指令, 8231

READ_BIG, 1731, 2019
READ_DBL, 3331
READ_ERR, 3076
READ_LITTLE, 1726, 2015
ReadFromArrayDB, 977, 1399, 1704, 1993, 2414
ReadFromArrayDBL, 982, 1404, 1709, 1998, 2419
REAL, 278, 430, 527, 592, 638, 671, 693, 9593
REAL_TO_, 527, 638, 693
Receive_Config（接收组态）, 5729, 8453
Receive_P2P（接收点对点数据）, 5742, 8466
Receive_Reset（复位接受器）, 5744, 8468
RecipeExport, 3259
RecipeImport, 3262
ReconfigIOSystem, 2872
REPEAT, 1813, 6985
REPL_VAL, 6301, 6543, 6653, 7025, 7168
REPLACE, 2719
RES_RCVB, 9020
RESET, 6295, 6537, 6648, 7020, 7163
RESET_BF, 725, 1153
RESETI, 6299, 6541, 6651, 7023, 7167
RESETP, 6296, 6538, 6649, 7021, 7164
RET, 1060, 1482, 6245, 6486
RETURN, 1817, 6990
RIGHT, 2711
RLD, 2309, 6883
RLDA, 2313, 6887
RLO, 194, 210

复位为 0, 2154, 6726
取反, 718, 1147, 2152, 6118, 6355, 6725
置位为 1, 2153, 6726

RMP_SOAK
输出参数, 7915
输入参数, 7915
指令, 7909

RND, 2244, 6819
RND-, 2247, 6822
RND+, 2246, 6821
ROC_LIM

输出参数, 7925
输入参数, 7924
指令, 7918

ROL, 1113, 1535, 1859, 2504, 6274, 6518, 7014, 
7156
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ROR, 1111, 1532, 1857, 2502, 6272, 6516, 7012, 
7154
ROUND, 1035, 1457, 1778, 2456, 6230, 6472, 6968, 
7125
RRD, 2311, 6885
RRDA, 2314, 6888
RS, 728, 1156, 6123, 6360
RT, 775, 1202, 1589, 1904
RT_INFO, 3181
RTM, 386, 2636
RUNTIME, 1084, 1506, 1840, 2094

测量程序运行时间, 1084, 1506, 1840, 2094
RW_REC, 8776

S
S, 722, 1151, 2151, 2179, 6121, 6358, 6724, 6753
S_AVERZ, 1219, 6148
S_CD, 817, 1244, 6169, 6408
S_COMP, 2641
S_CONV, 2643
S_CU, 815, 1242, 1621, 6167, 6406, 6933
S_CUD, 819, 6410
S_EVERZ, 1213, 6142
S_MOVE, 2639
S_ODT, 786, 1213, 1600, 6142, 6380, 6918
S_ODTS, 789, 1216, 1603, 6145, 6383, 6921
S_OFFDT, 792, 1219, 1605, 6148, 6386, 6923
S_PEXT, 783, 1210, 1597, 6139, 6377, 6915
S_PULSE, 780, 1207, 1594, 6137, 6374, 6913
S_SEVERZ, 1216, 6145
S5TIME, 282, 436, 533, 673, 696
S5TIME_TO_, 533, 696
S7 基本通信

I_ABORT, 9039
I_PUT, 9037
X_ABORT, 9057
X_GET, 9053
X_PUT, 9055
X_RCV, 9048
X_SEND, 9046
常见参数, 8307

S7 通信
参数, 5111, 8316
查询操作模式, 8314
查询连接, 8314
错误响应, 8321
发送和接收参数, 5113, 8318
更改操作模式, 8313
启动特性, 8320
使用 BRCV 指令从远程伙伴指令接收数据, 5140, 
8338

使用 BSEND 指令将数据发送到远程伙伴指令, 5137, 
8335
使用 C_CNTRL 查询连接状态, 8342
使用 CONTROL 指令确定连接状态, 8354
使用 GET 指令从远程 CPU 中读取数据, 8323
使用 GET_S 指令从远程 CPU 读取数据, 8344
使用 PRINT 指令将数据发送到打印机, 8356
使用 PUT 指令向远程 CPU 写入数据, 8326
使用 PUT_S 指令将数据写入远程 CPU, 8346
使用 RESUME 指令执行热启动, 8367
使用 START 指令执行暖启动或冷启动, 8363
使用 STATUS 指令查询设备状态, 8369
使用 STOP 指令将设备置于 STOP 操作模式, 8365
使用 URCV 指令从远程伙伴指令接收数据, 5130, 
8332, 8351
使用 USEND 指令将数据发送到远程伙伴指令, 5128, 
8329
使用 USEND_S 指令将数据发送到远程伙伴指
令, 8349
使用 USTATUS 接收设备状态的更改信息, 8372
数据交换, 8313
用户数量的容量, 5113, 8318
指令概述, 8312

S7-1200/1500 中的结构监视, 10061
S7-1200/1500 中的结构监视规则, 10061
SAVE, 2155, 6281, 6523, 6727
SC, 821, 1248, 6173, 6412
SCALE, 1047, 1468, 2069, 2465, 6236, 6478, 6622
SCALE_M

输出参数, 7926
输入参数, 7926
指令, 7925

SCALE_X, 1041, 1463, 1783, 2059, 2460
SCL, 9575, 9645, 9647

编程窗口, 9601
插入编译指示, 9641
插入区间, 9618
插入注释, 1818, 6990
复制和插入区间, 9619
删除区间, 9622
使用区间, 9615
详细比较, 9970
在区间内浏览, 9621

SCL 程序
插入块调用, 9629, 9630, 9632, 9633, 9634, 
9636
插入一条指令, 9612, 9613
插入注释, 9641
程序状态显示, 10089
显示和隐藏参数列表, 9639
选择一个指令, 9643
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SCL 指令
插入, 9612, 9613
更改数据类型, 9624, 9625
规则, 9611
数据类型基础, 9623
选择, 9643

SCL 中的编译指示, 9641
SCL 中的区间, 9615, 9618, 9619, 9621, 9622
SD, 799, 1224, 1226, 2167, 2169, 6152, 6154, 6393, 
6740, 6742
SE, 797, 1224, 2167, 6152, 6391, 6740
SEG, 1139, 1561, 1883, 2129, 2533, 6345, 6588, 
6700, 7068, 7211
SEL, 1097, 1518, 1844, 2099, 2492, 6266, 6509, 
6640, 7004, 7149
SEND_CFG, 5829
Send_Config（发送组态）, 5727, 8451
Send_P2P（发送点对点数据）, 5737, 8461

LENGH 和 BUFFER 参数, 5741, 8465
SEND_PTP, 5840, 9014
SEND_RK, 9021
SERVE_RK, 9031
Service_Request_ID, 8794
SET, 2153, 6289, 6531, 6642, 6726, 7016, 7158
SET_BF, 723, 1152
SET_CINT, 3029
SET_CLKS, 7236
SET_TIMEZONE, 2624
SET_TINT, 3039
SET_TINTL, 3041
SETI, 6293, 6535, 6646, 7019, 7162
SETIO, 2799
SETIO_PART, 2810, 7293
SETP, 6291, 6533, 6644, 7017, 7159
SF, 803, 1230, 2173, 6158, 6397, 6746
SGN_GET, 5845
SGN_SET, 5846
SHL, 1109, 1530, 1855, 2501, 6270, 6513, 7010, 
7152
SHR, 1107, 1528, 1853, 2499, 6268, 6511, 7008, 
7150
SHRB, 6342, 6583, 6698, 7066, 7209
SHUT_DOWN, 1068, 1490, 1826, 2080
Signal_Get（获取 RS232 信号）, 5746, 8470
Signal_Set（设置 RS232 信号）, 5747, 8471
SIN, 899, 1324, 1646, 2207, 2362, 6207, 6448, 6782, 
6950, 7104
SINT, 266, 406, 495, 581, 618
SINT_TO_, 495, 618
SLD, 2305, 6880
SLW, 2302, 6876

SMC, 1134, 1555, 1878, 2121, 2526, 6330, 6572, 
6684, 7055, 7197
SMS 文本 (TC_RECV), 5649, 8952
SMS 文本 (TC_SEND), 5644, 8947
SMS 文本 (TCON_PHONE), 5654, 8959
SNC_RTCB, 2633
SP, 795, 1222, 2165, 6150, 6389, 6738
SP_GEN

输出参数, 7929
输入参数, 7928
指令, 7926

SPLIT, 2681
SplitRange, 4971
SPLT_RAN

输出参数, 7931
输入参数, 7931
指令, 7929

SQR, 893, 1318, 1642, 2204, 2358, 6201, 6441, 
6779, 6945, 7100
SQRT, 895, 1320, 1643, 2204, 2359, 6202, 6443, 
6780, 6946, 7101
SR, 727, 1154, 6122, 6359
SRD, 2307, 6881
SRT_DINT, 3058
SRW, 2304, 6878
SS, 801, 1228, 2171, 6156, 6395, 6744
SSD, 2300, 6874
SSI, 2298, 6872
SSI_Absolute_Encoder, 4716

错误响应, 4718
工作原理, 4716
静态变量, 4722
输出参数, 4721
输入参数, 4719
说明, 4716
调用, 4716

STA, 194
STL, 9525, 9564

参数传递, 9529
详细比较, 9967

STL 程序
插入块调用, 9551, 9553
插入一条指令, 9544
程序状态显示, 10087
规则, 9539
行注释, 9557
输入指令, 9543
选择指令, 9559
注释段, 9557

STL 源
生成块, 9211
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STL 指令
插入一个操作数, 9547
从剪贴板粘贴, 9561
复制, 9559
剪切, 9560
删除, 9561
输入, 9543
选择, 9559
粘贴, 9544

STP, 1071, 1493, 1828, 2083, 2477, 6250, 6491, 
6630, 6994, 7137
Strg_TO_Chars, 2658
STRG_VAL, 2647
STRING, 144, 292, 469, 566, 604, 605, 657, 660, 678, 
701

块接口中的声明, 9251
寻址, 299

STRING/WSTRING
文本块接口, 9275

STRING_TO_, 566, 657, 660, 701
STRUCT

结构, 306
块接口中的声明, 9249
全局数据块中的声明, 9304
文本块接口, 9266
寻址, 310
在 PLC 数据类型中声明, 9392

SUB, 873, 1300, 6186, 6425
SWAP, 975, 1397, 1703, 2412, 7111
SWITCH, 1057, 1479

输出参数, 7933
输入参数, 7932
指令, 7931

SYNC_PI, 2745
SYNC_PO, 2747

T
T, 2221, 6797
T STW, 2223, 6799
T_ADD, 2603
T_COMBINE, 2610
T_COMP, 2599
T_CONFIG, 5319
T_CONV, 2601
T_DIAG, 5308
T_DIFF, 2608
T_RESET, 5303
T_SUB, 2605
TADDR_Param, 5292
TADDR_RCV_IP, 5294
TADDR_SEND_QDN, 5294

TAK, 2315, 6889
Tan, 1648, 6952
TAN, 902, 1327, 2210, 2364, 6210, 6451, 6786, 
7106
TAR1, 2225, 6801
TAR1 <D>, 2226, 6802
TAR1 AR2, 2227, 6803
TAR2, 2228, 6804
TAR2 <D>, 2228, 6804
TCON, 5236, 5240
TCON_IP_RFC 用于遥控连接, 5650, 8956
TCON_IP_V4 用于遥控连接, 5650, 8956
TCON_PHONE 用于遥控连接, 5650, 8956
TCON_WDC 用于遥控连接, 5650, 8956
TCONT_CP

工作模式, 7690
静态变量, 7707
输出参数, 7705
输入/输出参数, 7706
输入参数, 7704
指令, 7690

TCONT_S
工作原理, 7715
静态变量, 7722
输出参数, 7721
输入/输出参数, 7721
输入参数, 7720
指令, 7714

TCP 连接
参数域, 8833

TDISCON, 5248
TeleService

AS_DIAL, 9063
AS_MAIL, 9076
PG_DIAL, 9059
SMS_SEND, 9070
发送电子邮件, 9076
发送文本（SMS）消息, 9070
建立至 AS 的连接, 9063
建立至 PG/PC 的连接, 9059
使用 TM_MAIL 发送电子邮件, 5979

THEN, 1802, 6977
THIS, 123
TIME, 283, 439, 536, 595, 644, 672, 695
TIME_TCK, 2635
TIME_TO_, 536, 644, 695
TIMER, 383
TIO_DI, 5080
TIO_DI_ONCE, 5086
TIO_DQ, 5097
TIO_IOLink_IN, 5076
TIO_IOLink_OUT, 5093
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TIO_SYNC, 5070
TIO_Time

TIO_DI, 5080
TIO_DI_ONCE, 5086
TIO_DQ, 5097
TIO_IOLink_IN, 5076
TIO_SYNC, 5070
UDT "TIO_SYNC_Data", 5104

TM_MAIL, 5979
TMAIL_C, 5187
TMAIL_C V4.0, 5191
TO, 1808
TOD, 286, 457, 554, 599, 649, 675, 698
TOD_TO_, 554, 649, 698
TOF, 749, 767, 1176, 1193, 1580, 1897, 2335, 6135, 
6372, 6598, 6910, 7083
TON, 746, 763, 1172, 1189, 1576, 1894, 2331, 6133, 
6370, 6595, 6907, 7081
TONR, 754, 771, 1180, 1197, 1584, 1901, 2338, 
7203
TONR_X, 6337, 6578, 6692, 7060
TP, 742, 759, 1169, 1186, 1572, 1890, 2328, 6131, 
6368, 6593, 6904, 7078
TRCV, 5259, 5263
TRCV_C, 5164, 5170
TRUE, 739, 740, 1166, 1167, 1566, 1567, 1888, 
1889
TRUNC, 1039, 1461, 1782, 2245, 2459, 6235, 6476, 
6820, 6971, 7128
TSEND, 5251, 5254
TSEND_C, 5149, 5154
TUN_EC

工作原理, 7728
输出参数, 7736
输入/输出参数, 7739
输入参数, 7734
指令, 7725

TUN_ES
工作原理, 7750
输出参数, 7756
输入/输出参数, 7758
输入参数, 7753
指令, 7746

TURCV, 5288
TUSEND, 5283
TypeOf, 1627
TypeOfElements, 1629

U
UBLKMOV, 1026, 1447, 1769, 2052, 2448, 6222, 
6464, 6616, 6960, 7117

UC, 2286, 6860
UDINT, 273, 421, 515, 590, 635
UDINT_TO_, 515, 635
UDP 连接

参数域, 8835
UDT, 219, 242
UDT "TIO_SYNC_Data", 5104
UFILL_BLK, 948, 1371, 1678, 1970, 2391
UINT, 270, 415, 507, 586, 628
UINT_TO_, 507, 628
ULINT, 275, 427, 523
ULINT_TO_, 523
UMOVE_BLK, 940, 1363, 1672, 1964, 2384
Universal, 5718, 5739, 5743, 8442, 8463, 8467
UNSCALE, 1050, 1471, 1800, 2072, 2468, 6239, 
6480, 6625, 6974, 7132
UNTIL, 1813, 6985
UPDAT_PI, 2739
UPDAT_PO, 2742
URCV, 5130
USEND, 5128
USINT, 268, 409, 499, 583, 621
USINT_TO_, 499, 621
USS 通信

使用 USS_DRIVE 与驱动器交换数据, 5854
使用 USS_PORT 控制与驱动器的传输, 5853
使用 USS_RPM 从驱动器读取参数, 5857
使用 USS_WPM 修改驱动器中的参数, 5859

USS 协议
指令, 5849

USS 协议库
USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31, 5772, 
8495
USS_Port_Scan, 5768, 8491
USS_Port_Scan_31, 5768, 8491
USS_Read_Param / USS_Read_Param_31, 5777, 
8500
USS_Write_Param / USS_Write_Param_31, 5779, 
8502
概述, 5763, 8487
关于变频器设置的常规信息, 5782, 8505
使用要求, 5765, 8488

USS 状态码, 5861
USS_DRIVE, 5854
USS_Drive_Control, 5764, 8488
USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31, 5772, 
8495
USS_PORT, 5853
USS_Port_Scan, 5764, 5768, 8488, 8491
USS_Port_Scan_31, 5768, 8491
USS_Read_Param, 5764, 8488
USS_Read_Param / USS_Read_Param_31, 5777, 8500
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USS_RPM, 5857
USS_WPM, 5859
USS_Write_Param, 5764, 8488
USS_Write_Param / USS_Write_Param_31, 5779, 
8502

V
VAL_STRG, 2651
VARIANT, 357, 361, 362, 368, 371, 852, 854, 856, 
858, 989, 991, 993, 1280, 1282, 1284, 1286, 1411, 
1413, 1415, 1627, 1629, 1736, 1738, 1739, 1792, 
1795, 1918, 1923, 1925, 1927, 1929, 2024, 2025, 
2027, 2063, 2066
VARIANT_TO_DB_ANY, 1792, 2063
VariantGet, 989, 1411, 1736, 2024
VariantPut, 991, 1413, 1738, 2025
VOID, 383

W
WAIT, 1082, 1504, 1838, 2092, 2486, 6250, 6492, 
6631, 6995, 7137
Wake on LAN, 2957, 7387
WCHAR, 291, 466, 563
WCHAR_TO_, 563
WHILE, 1812, 6984
WORD, 261, 397, 481, 577, 611, 667, 682
WORD_TO_, 481, 611, 682
WORD_TO_BLOCK_DB, 702
WR_DPARM, 3016
WR_LOC_T, 2620
WR_REC, 2895
WR_SYS_T, 2612
WRIT_DBL, 3336
WRITE_BIG, 1734, 2021
WRITE_LITTLE, 1729, 2017
WriteToArrayDB, 979, 1402, 1707, 1995, 2416
WriteToArrayDBL, 986, 1408, 1712, 2001, 2422
WRREC, 2777
WSR, 6339, 6580, 6695, 7063, 7206
WSTRING, 144, 296, 472, 569

寻址, 299
WSTRING_TO_, 569

X
X, 2139, 6710
X(, 2146, 6718
XN, 2140, 6712
XN(, 2147, 6719

XOD, 2296, 6870
XOR, 715, 716, 1090, 1512, 6260, 6352, 6353, 6503, 
9586, 9587
XOW, 2290, 6864

Z
ZONE

静态变量, 8255, 8260
输入/输出参数, 8254
输入参数, 8254
指令, 8251

保

保持特性
位存储器，定时器、计数器, 9356, 9357

保持性, 63, 66
PLC 变量, 9355, 9356, 9357
块接口, 9241
数据块, 9309, 9310
位存储器，定时器、计数器, 9355

保持性存储器, 10011
保持性位存储器

启用显示, 9998
保存

将 RLO 保存到 BR 位, 2155, 6281, 6523, 6727
保存监视表, 10127
保存强制表, 10159
保护等级

更改, 6251, 6493, 6632, 6996, 7138

报

报警
报警数据类型, 9856
编辑 GRAPH 报警, 9780
启用和禁用 GRAPH 报警视图, 9779
使用指令 TIMESTMP 传送带时间戳的报警, 7259
形参, 9855
组件, 9852

报警编号
分配, 9851

报警编辑器
结构, 9856

报警块, 9852
报警类别

编辑, 9885
创建, 9885
复制, 9885
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报警类型, 9854
编辑, 9861, 9870

报警文本列表, 9882
报警组态

简介, 9851
解锁文本, 9880
其它文本, 9877
删除相关值, 9867
输入文本, 9877
锁定属性, 9880, 9881
锁定文本, 9879
信息文本, 9877

背

背景数据块
保持特性, 9309
创建, 61, 9861, 9870
定义, 61
修改 IEC 定时器和 IEC 计数器的数据类型, 9624

本

本地时间
使用 RD_LOC_T 读取, 2618
使用 SET_TIMEZONE 计算, 2624
使用 WR_LOC_T 写入, 2620
使用指令 BT_LT，根据基准时间计算本地时
间, 7248
使用指令 LOC_TIME 读取和计算本地时间, 7247
使用指令 S_LTINT 设置时间中断, 7251

比

比较
不等于, 830, 1257, 6178, 6417
大于, 841, 1269, 2544, 2546, 2548, 2550, 2558, 
2560, 2562, 2564, 6182, 6421, 7220, 7226, 
7227
大于或等于, 836, 1263, 6179, 6419
等于, 825, 1251, 6176, 6416
浮点数, 2186, 6759
使用指令 S_COMP，比较字符串, 2641, 7265
位掩码, 1131, 1552, 1876, 2116, 2522, 6327, 
6569, 6679, 7052, 7195
小于, 844, 1272, 6183, 6422
小于或等于, 839, 1266, 6180, 6420
整数（16 位）, 2182, 6756
整数（32 位）, 2184, 6757

比较器运算
时间变量, 7228

比较扫描矩阵, 1134, 1555, 1878, 2121, 2526, 6330, 
6572, 6684, 7055, 7197
比较运算

时间变量, 2599

边

边沿
上升, 730, 734, 736, 1157, 1161, 1163, 6125, 
6128, 6362, 6365
上升沿, 1566, 2157, 6730
下降, 732, 735, 737, 1159, 1162, 1164, 1567, 
6126, 6129, 6363, 6366
下降沿, 2155, 6728

编

编程
PtP 指令, 5717, 8441
结构化, 43
线性, 42

编程窗口
GRAPH, 9712
SCL, 9601
单步视图, 9717
定制, 9603
后固定指令, 9719
前固定指令, 9714
顺序视图, 9715

编程建议, 221
编程语言

FBD, 9465
GRAPH, 9653
LAD, 9401
更改操作的规则, 9122
切换, 9123
转变, 9707

编码, 1095, 1516, 1843, 2097, 2491, 6264, 6507, 
6639, 7003, 7147
编译

更正编译错误, 9902
块, 9897, 9900
一致性检查, 9897

变

变量
PLC 变量, 9341
PLC 变量和 DB 变量, 112
覆盖, 129
概述, 112
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监视全部, 10141, 10171
立即监视, 10171
立即监视一次, 10142
上升, 739, 1166
上升沿, 1888
下降, 740, 1167
下降沿, 1889
显示或隐藏变量信息, 9442, 9504, 9548, 9625, 
9772

变量声明
保持性, 9241
保留关键字, 107
变量声明的目的, 9233
变量属性, 9284, 9287, 9311, 9315, 9316
插入表格行, 9257, 9319, 9371, 9397
导入和导出变量, 9260, 9322
对行排序, 9372
多重实例, 9253
覆盖变量, 9252
更新块接口, 9290
基于 PLC 数据类型, 9306
块接口, 9243
删除变量, 9258, 9320, 9372, 9398
声明 ARRAY, 9247
声明 PLC 数据类型, 9251
声明 STRING, 9251
声明 STRUCT, 9249
声明变量, 9245, 9246, 9252
显示和隐藏列, 9259, 9321, 9374, 9399
有效数据类型, 9237, 9239
在末尾插入表行, 9258, 9319, 9397
自动填充单元格, 9259, 9320, 9373, 9399

标

标准化, 1044, 1466, 1786, 2061, 2463

表

表
使用 ATT 来添加值, 7625
使用 CDT 比较表值, 7644
使用 DEV 计算标准偏差, 7642
使用 FIFO 输出第一个值, 7627
使用 FIFO 输出 后一个值, 7632
使用 PACK 来收集/分配数据, 7650
使用 TBL 执行操作, 7635
使用 TBL_FIND 来查找值, 7629
使用 TBL_TBL 进行链接, 7647

使用 TBL_WRD 复制值, 7637
以逻辑方式链接值并使用 WRD_TBL 进行存
储, 7639

表达式
关系表达式, 9580
基本知识, 9576
逻辑表达式, 9586
算术表达式, 9577

并

并行分支
创建, 9742
简介, 9656

不

不等于, 861, 1289, 1932

步

步
插入, 9731
动作, 9661
复制和插入, 9738
忽略, 9739
互锁条件, 9661
基本知识, 9660
监控条件, 9661
禁用所有步, 10069
静态参数, 9689
删除, 9739
添加注释, 9737
元素, 9661
重命名, 9736
重新编号, 9734

步时间监视
编程, 9759
基本知识, 9758
确定 T_MAX 和 T_WARN, 9761, 10073
手动指定 T_MAX 和 T_WARN, 9760

参

参考, 219
参数, 8307

ABS_CTRL_451, 8050
ABS_DIAG_451, 8053
ABS_INIT, 8045
CAM_CTRL_452, 8087
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CAM_DIAG_452, 8089
CAM_INIT, 8082
CAM_MSRM_452, 8090
CNT_CTL1, 8012
CNT_CTRL, 8009
CNT2_CTR, 8029
CNT2RDPN, 8028
CNT2WRPN, 8027
DIAG_INF, 8011
DIAG_RD, 8029
EncoderAbsSensorDP：, 7975
EncoderCPU314C, 7983
EncoderET200S1Count, 7978
EncoderET200S1SSI, 7972
EncoderFM350, 7980
EncoderFM450, 7970
EncoderIM174, 7986
EncoderIM178, 7967
EncoderSINAMICS, 7989
EncoderSM338, 7976
EncoderUniversal, 7991
ErrorID, 4715, 4723
MC_Control, 7957
MC_GearIn, 7963
MC_Home, 7953
MC_MoveAbsolute, 7943
MC_MoveJog, 7948
MC_MoveRelative, 7945
MC_StopMotion, 7955
OutputCPU314C, 7996
OutputET200S2AO, 7995
OutputIM174, 8000
OutputIM178, 7993
OutputMM4_DP, 7999
OutputSINAMICS, 8004
OutputSM332, 7996
OutputSM432, 7994
OutputUniversal, 7997
S7 基本通信, 8307
动态 - 使用 WR_PARM 进行传送, 7441
内部 - 更改设置, 9711
隐藏参数, 9441, 9504
预定义 - 使用 WR_DPARM 写入, 3016, 7442

参数 DB
内容, 8101
用途, 8100
组态, 8101

参数 DB FM x51
内容, 8062
用途, 8062
组态, 8062

参数传递, 91, 92, 95, 99, 101, 102, 103, 104
通过寄存器激活, 9529
以副本或者指针形式传递参数, 96

参数类型, 383, 5694, 8991
参数组态

Send_P2P 的 LENGH 和 BUFFER, 5741, 8465

操

操作模式
测试 GRAPH 程序, 10066
在半自动模式下测试, 10071
在手动模式下测试, 10071
在自动模式下测试, 10071

操作数, 105, 107, 112, 113, 115, 116, 118, 120, 121, 
123, 125, 126, 128, 129, 299, 305, 310, 319

插入, 9440, 9502
粘贴, 9547

操作系统, 41

测

测量程序运行时间, 1084, 1506, 1840, 2094

插

插槽, 3357
使用 LGC_GADR 确定逻辑地址, 3378, 7661
使用 LOG_GEO 确定逻辑地址, 3373, 7655

插入输入, 9499
插入注释段, 1818, 6990

查

查询架构, 5719, 8443
查询架构从站, 5720, 8444
查询架构主站, 5720, 8444

常

常闭触点, 1145, 6117
常开触点, 1144, 6115
常量, 9597

定义, 113
符号常量, 115
局部常量, 115, 116, 118, 9243, 9245, 9284
全局常量, 115, 116, 118, 9362, 9363, 9367
数据类型, 116
无类型的常量, 113
有类型的常量, 113
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常数, 2195, 6769

超

超出步激活时间, 2544, 2558, 7220, 7226
超出非中断步的激活时间, 2546, 2560, 7220, 7227
超出警告时间, 2550, 2564
超出 大步激活时间, 2548, 2562

乘

乘, 874, 1301, 2189, 2193, 2201, 6187, 6427, 6763, 
6767, 6776

程

程序
使用 OB_RT 确定运行时间, 7602

程序报警
编辑, 9859, 9860, 9868, 9869
创建, 9858, 9867
删除, 9860, 9869
生成 Program_Alarm, 3113

程序编辑器
“测试”(Testing) 任务卡, 9092
“指令”(Instructions) 任务卡, 9091
编程窗口, 9091
常规设置, 9116
工具栏, 9091
功能, 9089
结构, 9090
块接口, 9091
扩大编程窗口, 9099
收藏夹, 9091

程序段
插入, 9406, 9408, 9470, 9472, 9532, 9534, 9765, 
9766
插入标题, 9411, 9474, 9537, 9769
打开, 9410, 9473, 9535, 9768
复制, 9408, 9472, 9534, 9766
关闭, 9410, 9473, 9535, 9768
浏览块, 9413, 9476, 9538, 9770
删除, 9409, 9472, 9534, 9767
使用, 9405, 9469, 9531, 9764
输入注释, 9412, 9475, 9538
选择, 9407, 9471, 9533, 9765

程序段注释
显示, 9101
隐藏, 9101

程序控制指令, 1071, 1493, 1828, 2083, 2477, 6250, 
6491, 6630, 6994, 7137

程序显示, 2320, 6902
程序信息

视图, 9989
显示, 9989
在从属结构中, 10005
在分配列表中, 9990
在调用结构中, 9998
在选项卡中, 10011

程序循环, 2272, 6848
程序状态

FBD, 10086
GRAPH, 10066, 10069, 10070, 10091
LAD, 10086
SCL, 10089
STL, 10087
编辑块, 10063
操作模式, 10066, 10071
初始化顺控程序, 10069
打开, 10057
功能, 10052
关闭, 10057
禁用所有步, 10069
调用环境, 10054, 10056
系统同步, 10066, 10072
修改变量, 10063

程序资源, 9177

持

持续时间, 282, 777, 1204, 1591, 1906

初

初始步
取消, 9732
指定, 9732

初始化所有保留数据, 1080, 1502, 1836, 2091, 2484

除

除, 876, 1303, 2190, 2194, 2202, 6189, 6428, 6764, 
6768, 6777
除法的余数, 878, 1304, 2198, 6190, 6430, 6773

触

触发器
复位置位, 728, 1156, 6123, 6360
置位复位, 727, 1154, 6122, 6359

索引

对 PLC 进行编程

编程和操作手册, 11/2022 10389



传

传送, 2221, 2223, 2225, 2226, 2227, 2228, 6797, 
6799, 6801, 6802, 6803, 6804

创

创建 7 段显示的位模式, 2129, 2533
创建监视表, 10125

从

从属结构, 10005
符号的含义, 10007
简介, 10005
结构, 10006
设置视图选项, 10008
显示, 10007

存

存储卡
通过 GetSMCinfo 读取信息, 3214

存储空间模型, 9676, 9710
存储器

压缩, 6247, 6489, 6628, 6992, 7135
存储区

使用系统状态列表读取模块, 7547
系统存储器，使用系统状态列表来读取, 7549

错

错误处理
GetError, 1071, 1493, 1829, 2083, 2477
GetErrorID, 1077, 1499, 1833, 2088, 2482

错误代码
TIO_DI, 5083, 5090
TIO_DQ, 5101
TIO_IOLink_IN, 5078
TIO_IOLink_OUT, 5095
TIO_SYNC, 5073

错误响应
ABS_CTRL, 8047
ABS_CTRL_451, 8052
ABS_DIAG, 8049
ABS_DIAG_451, 8053
CAM_CTRL, 8084
CAM_CTRL_452, 8088
CAM_DIAG, 8085

CAM_DIAG_452, 8089
CAM_MSRM_452, 8091
CNT_CTL1, 8014
CNT_CTRL, 8010
High_Speed_Counter, 4708
SSI_Absolute_Encoder, 4718

错误信息, 184, 1071, 1077, 1493, 1499, 1829, 1833, 
2083, 2088, 2477, 2482

打

打开监视表, 10126
打开强制表, 10159

单

单步模式
导航至断点, 10109
继续运行到光标处, 10113
继续执行程序, 10113
简介, 10095, 10115, 10117, 10118
禁用断点, 10106, 10108, 10114
启用断点, 10114
启用断点。, 10106, 10108
删除断点, 10111
设置断点, 10104
设置断点的调用环境, 10102
逐过程, 10113
逐语句, 10113

单步视图, 9717
单实例

定义, 72
更正调用类型, 9428, 9490, 9556
示例, 73

等

等于, 860, 1288, 1931

地

地址
使用 GEO_LOG 确定模块, 3371, 7654
使用 GetStationInfo 读取站地址, 3203
通过 GetStationInfo 读取 MAC 地址, 3203

地址寄存器, 145, 146, 152, 153, 2318, 2319, 6894, 
6895
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递

递减, 883, 1309, 2197, 6772
递增, 882, 1307, 2196, 6771

第

第一次扫描, 194

点

点对点编程, 5717, 8441
点对点连接

使用 PORT_CFG 组态通信参数, 5826
使用 RCV_CFG 组态接收参数, 5831
使用 RCV_PTP 启用接收, 5843
使用 RCV_RST 删除接收缓冲区, 5844
使用 SEND_CFG 组态串行传输参数, 5829
使用 SEND_PTP 启动数据传输, 5840
使用 SGN_GET 查询信号状态, 5845
使用 SGN_SET 设置输出信号, 5846

电

电子邮件
使用 TM_MAIL 发送电子邮件, 5979
使用 TMAIL_C 传送电子邮件, 5187

电子邮件连接
参数域, 8837

定

定时器, 283, 780, 1207, 6137, 6374
复位, 2163, 6737
记录, 1197
利用 T_COMBINE 合并日期和时间, 2610
启用, 2158, 6731
使用 T_ADD 指令相加, 2603, 7230
使用 T_CONV 转换, 2601, 7229
使用 T_SUB 相减, 2605, 7231
使用指令 T_COMBINE 组合时间, 7232
使用指令 T_COMP，比较时间变量, 2599, 7228
使用指令 T_DIFF 确定时差, 2608, 7232

定义
用于分配列表, 9995

动

动态分配的系统资源
使用 DEL_SI 进行释放, 7526

动作
标准动作, 9665
插入, 9747, 9753
定时器, 9671
复制, 9753
更改, 9752
基本知识, 9663
计数器操作, 9673
剪切, 9753
简介, 9661
块调用, 9670
删除, 9755
事件型动作, 9666
移动, 9754

读

读取
LED 的状态, 3187
本地时间，使用 RD_LOC_T, 2618
不同步 - 使用 RD_DPARA 读取模块数据记录, 3012, 
7435
反馈信号, 8046, 8050
使用 RD_DPAR 读取模块的数据记录, 3006, 7433
使用 READ_DBL 从装载存储器中的数据块读
取, 3331
使用 READ_DBL 从装载内存中的数据块读取, 7611
使用 READ_SI 动态分配的系统资源, 7524
使用指令 LOC_TIME 读取本地时间, 7247
使用指令 RD_REC，读数据记录, 2890, 7320
使用指令 READ_RTM 读取运行时间定时器, 7245
通过 RDSYSST 读取 SZL 部分列表, 7531

读取存储地址, 1715, 2005
读取存储位, 1718, 2007
读取数据

使用 DPRD_DAT 从 DP 标准从站/PROFINET IO 设
备, 2896, 7327
使用 GET 从远程 CPU 上读取数据, 5115
使用 X_GET，从本地 S7 站之外, 9053
在本地 S7 站使用 I_GET, 9035

读取域, 1017, 1439
读取作业, 8067, 8070

CNT2RDPN, 8043
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端

端, 1726, 1729, 1731, 1734, 2015, 2017, 2019, 
2021

断

断点
导航至断点, 10109
继续运行到光标处, 10113
继续执行程序, 10113
禁用, 10106, 10108, 10114
启用, 10106, 10108, 10114
删除, 10111
设置, 10104
设置调用环境, 10102
在单步模式下进行测试, 10095, 10115, 10117, 
10118
逐过程, 10113
逐语句, 10113

对

对数, 896, 1322, 1644, 2206, 2360, 6204, 6445, 
6782, 6948, 7102

多

多处理器中断
使用 MP_ALM 触发, 7474

多路分用, 1103, 1524, 1849, 2496
多路复用, 1099, 1520, 1846, 2494, 7006
多重实例, 125

定义, 74
更改调用类型, 9428, 9490, 9556
声明, 9253

二

二进制补码, 6431
二进制结果, 194, 210

发

发送 SMS 消息 (TC_SEND), 5642, 8945
发送时钟, 5104

发送数据
使用 TSEND, 8406
使用 X_SEND，向本地 S7 站之外, 9046

反

反馈信号
读取, 8046, 8050

反码, 1092, 1514, 2236, 2237, 6262, 6505, 6812, 
6813
反余弦, 905, 1330, 1650, 2209, 2366, 6213, 6454, 
6785, 6954, 7108
反正切, 1651, 2211, 6787, 6955
反正切值, 907, 1332, 2367, 6214, 6456, 7110
反正弦, 904, 1329, 1649, 2208, 2365, 6211, 6453, 
6783, 6953, 7107

返

返回值
ABS_CTRL, 8046
ABS_CTRL_451, 8051
ABS_DIAG, 8048
ABS_DIAG_451, 8053
ABS_INIT, 8045
CAM_CTRL, 8084
CAM_CTRL_452, 8087
CAM_DIAG, 8085
CAM_DIAG_452, 8089
CAM_INIT, 8082
CAM_MSRM_452, 8090
PtP 指令, 5721, 8445

返回值接收运行时间, 5742, 8466

范

范围
在 I/O 区域中置位, 6291
值超出范围, 848, 1276
值在范围内, 847, 1275

防

防拷贝保护, 9222

访

访问操作数, 120, 121, 123, 125, 126, 128, 129, 299, 
305, 310, 319
访问协调, 8721
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非

非周期性数据通信, 5718, 8442

分

分段, 220
分配表

结构, 9991
显示输入和输出的示例, 9991
显示位存储器的示例, 9991

分配参数
使用 PARM_MOD 的模块, 7437

分配列表
定义过滤器, 9995
符号的含义, 9992
过滤, 9996
过滤器选项, 9994
简介, 9990
启用保持性位存储器的显示, 9998
删除过滤器, 9995
设置视图选项, 9994
显示, 9993

分支, 1802, 1804, 6977, 6979
插入, 9445, 9507
定义, 9444, 9506
关闭, 9446, 9743
规则, 9445, 9506
删除, 9447, 9507, 9744

浮

浮点数, 202, 278, 279, 280
检查无效性, 851, 1279
检查有效性, 850, 1278
无效, 280

符

符号, 884, 1310, 2203, 2352, 6193, 6433, 6778, 
7094

在从属结构中, 10007
在分配列表中, 9992
在调用结构中, 10000

符号编程
显示绝对地址, 9103

符号表示, 217
符号寻址, 221

复

复位
I/O 区域, 6296, 6538, 6649, 7021, 7164
IEC 定时器, 1202, 1589, 1904
RLO, 2154, 6726
操作数, 721, 728, 1150, 1156, 2150, 6120, 6123, 
6357, 6360, 6723
定时器, 2163, 6737
计数器操作, 2178, 6752
位数组, 6295, 6537, 6648, 7020, 7163
位域, 725, 1153
置位字节数组, 6541
字节数组, 6299, 6651, 7023, 7167

复位定时器, 775
复位连接, 5303

赋

赋值, 719, 1147, 2149, 6119, 6356, 6721, 9589
取反, 720, 1149

赋值运算, 9589

覆

覆盖
变量, 129

覆盖变量, 9252

概

概述
监控表中的显示格式, 10133
在强制表中使用显示格式, 10164

高

高亮显示关键字, 9599

根

根, 平方, 1643, 6946

更

更换模块, 8705, 8868
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更新
DP 互连, 9041
PROFINET CBA 组件, 9041

工

工作存储器, 10011
工作原理

ABS_CTRL, 8046
ABS_CTRL_451, 8050
ABS_DIAG, 8048
ABS_DIAG_451, 8052
CAM_CTRL, 8083
CAM_CTRL_452, 8086
CAM_DIAG, 8085
CAM_DIAG_452, 8088
CNT_CTL1, 8011
CNT_CTL2, 8014
CNT_CTRL, 8009
CNT2_CTR, 8028
CNT2RDPN, 8028
CNT2WRPN, 8027
DIAG_INF, 8011
DIAG_RD, 8029
High_Speed_Counter, 4703
MC_Control, 7957
MC_GearIn, 7959
MC_Home, 7949
MC_Init, 7940
MC_MoveAbsolute, 7941
MC_MoveJog, 7946
MC_MoveRelative, 7944
MC_Simulation, 7958
MC_StopMotion, 7954
SSI_Absolute_Encoder, 4716

功

功能开关
ABS_CTRL, 8066
ABS_CTRL_451, 8069
CAM_CTRL, 8106
CAM_CTRL_452, 8107

共

共享 PtP 参数错误, 5722, 8446

固

固定指令
插入, 9771

关

关闭（PC 系统）, 1068, 1490, 1826, 2080
关闭分支, 9658
关闭目标系统, 1068, 1490, 1826, 2080
关断延时, 749, 792, 803, 1176, 1193, 1219, 1230, 
1580, 1605, 1897, 2173, 2335, 6135, 6148, 6158, 
6372, 6386, 6397, 6598, 6746, 6910, 6923, 7083
关键字, 107

规

规则
STL 程序段, 9539

过

过程数据
AA_Data, 5093
SA_Data, 5076

过程映像
使用指令 GETIO，读取输入, 2798, 7290
使用指令 GETIO_PART，读取过程映像区域, 2808, 
7292
使用指令 SETIO，写输出, 2799, 7291
使用指令 SETIO_PART，传送过程映像区域, 2810, 
7293
使用指令 SYNC_PI 同步过程映像输入, 2745, 7282
使用指令 SYNC_PO 同步过程映像输出, 2747, 
7284
使用指令 UPDAT_PI，更新过程映像输入, 2739, 
7279
使用指令 UPDAT_PO，更新过程映像输出, 2742, 
7281

过程中断
使用指令 DP_PRAL，为 DP 主站触发过程中
断, 7346

过滤器
分配列表, 9996
删除, 9995
为分配列表定义, 9995
选择, 9996
在分配列表中, 9994
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函

函数 (FC)
创建, 9179
导出到外部源文件中, 9208
定义, 46

函数块 (FB)
背景数据块, 47
创建, 9179
导出到外部源文件中, 9208
定义, 47

函数块图, 9465

行

行注释, 9557

互

互锁条件
编程, 9756
简介, 9661, 9676

环

环形缓冲区, 371

获

获知模式, 9759, 9760

机

机器定制, (请参见“重新组态 IO 系统”)

基

基本模式, 10121
基准时间

使用指令 LT_BT，根据本地时间计算基准时
间, 7249

计

计数
加, 805, 815, 822, 1232, 1242, 1249, 1613, 1621, 
1909, 2180, 2342, 6160, 6167, 6174, 6399, 6406, 
6413, 6600, 6754, 6926, 6933, 7086
加减, 811, 819, 1238, 1246, 1618, 1625, 1915, 
2348, 6164, 6171, 6403, 6410, 6604, 6930, 6937, 
7090
减, 808, 817, 1235, 1244, 1250, 1615, 1623, 
1912, 2181, 2345, 6162, 6169, 6175, 6401, 6408, 
6602, 6928, 6935, 7088
减计数, 823, 6414, 6755

计数器
高速计数器, 5104, 5107
控制高速计数器, 5104
控制高速计数器（扩展）, 5107

计数器 DB
功能, 8015
内容, 8016, 8030
用途, 8030
组态, 8015

计数器操作
复位, 2178, 6752
启用, 2175, 6748
置位, 2179, 6753

计算, 866, 1294, 9429, 9491
计算平方, 2358
计算平方根, 2359
计算指数值, 1645, 6949

加

加, 871, 1298, 2188, 2192, 2195, 2200, 6424, 6761, 
6765, 6769, 6774

使用 T_ADD 将定时器相加, 7230
加载, 2212, 2215, 2216, 2218, 2219, 2220, 2277, 
2278, 2279, 6788, 6791, 6792, 6793, 6794, 6795, 
6796, 6852, 6853, 6854

处于“RUN”操作状态, 9931
从存储卡上传块, 9941
定时器值, 2160, 2162, 6733, 6735
计数器值, 2176, 2177, 6749, 6750
加载块变更而无需重新初始化, 9920, 9924, 9925
将块下载到存储卡中, 9940
将块下载到设备中, 9935, 9937
设备中的块, 9931
无需重新初始化进行块变更加载, 9922, 9926
在加载 GRAPH DB 前关闭顺控器, 9941
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间

间接寻址, 133, 139, 140, 144, 145, 148, 149, 150, 
151, 152, 153, 220, 223

监

监控表
布局, 10121
测试接线, 10120
测试选项概览, 10120
各列的含义, 10121
基本模式, 10121
监视和修改模式, 10139
可能的应用, 10120
扩展模式, 10121
填写监控表示例, 10127
图标的含义, 10124
显示格式概述, 10133
语法检查, 10127
允许用于修改值的操作数, 10130
在基本模式和扩展模式之间切换, 10122

监控表中的图标, 10124
监控条件

编程, 9757
简介, 9661, 9676
确认监控条件错误, 10070

监视
“立即监视”(Monitor now) 命令, 10171
“立即监视一次”命令, 10142
“全部监视”(Monitor all) 命令, 10141, 10171
在 DB 编辑器中监视和修改变量, 9325, 9327

监视 FBD 程序, 10086
监视 GRAPH 程序, 10091
监视 LAD 程序, 10086
监视 SCL 程序, 10089
监视 STL 程序, 10087
监视表

保存, 10127
创建, 10125
打开, 10126
复制, 10126
可用的操作数, 10129

监视表中允许的操作数, 10129
监视和修改模式, 10139
监视结构, 10061
监视结构的操作过程, 10062
监视模式, 10139
监视循环, 10059

检

检查连接, 5308

减

减, 873, 1300, 2189, 2192, 2200, 6186, 6425, 6762, 
6766, 6775

使用指令 T_SUB 将定时器相减, 7231

简

简介
AG_LOCK / AG_UNLOCK, 8721
AG_RECV/AG_LRECV/AG_SRECV, 8716
常规信息, 8867
对于 S5S5 连接, 8870
符号名称, 8867
用于 DP 模式, 8886
用于所组态的连接, 8708

将

将 BCD 码转换为整型, 2232, 6808
将来自文本列表的文本集成到报警中, 9883

示例, 9884

交

交叉点
插入, 9448
定义, 9447
删除, 9449
重新安排, 9448

交叉引用
添加新对象, 10042
显示, 10024
显示的对象, 10017

交叉引用列表, (请参见交叉引用)
对列排序, 10018
概述, 10024
简介, 10017
结构, 10018
设置, 10020
使用, 10017
添加新的对象, 10042
显示, 10024
优势, 10017
源对象, 10018
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交叉引用列表的设置, 10020
交叉引用列表概述, 10024
交换, 2224, 2242, 2243, 2276, 6800, 6817, 6818, 
6851
交换字节, 1397, 2412, 7111

接

接口, (请参见块接口)
接口参数集, 9676, 9679, 9684, 9708
接口组态

指令, 5718, 8442
接收 SMS 消息 (TC_RECV), 5647, 8950
接收数据

采用 RCV_PTP 存储数据, 9017
使用 SERVE_R 提供数据, 9031
使用 X_SEND，从本地 S7 站之外, 9048
使用指令 RCVREC，智能设备接收数据, 2900, 
7333

接通延时, 746, 786, 799, 1172, 1189, 1213, 1226, 
1576, 1600, 1894, 2169, 2331, 6133, 6142, 6154, 
6370, 6380, 6393, 6595, 6742, 6907, 6918, 7081

保持型, 789, 801, 1216, 1228, 1603, 2171, 6145, 
6156, 6383, 6395, 6744, 6921

接线测试, 10120

结

结构
STRUCT, 306
从属结构的, 10006
交叉引用列表的, 10018
调用结构, 10001
资源选项卡, 10013

结构化编程, 43

解

解码, 1094, 1515, 1842, 2096, 2489, 6263, 6506, 
6638, 7002, 7146

禁

禁用轴
停止, 3574, 3865, 4143

精

精度, 9593

静

静态变量
High_Speed_Counter, 4713
SSI_Absolute_Encoder, 4722

局

局部变量, 9233

绝

绝对值, 884, 1310, 1633, 2203, 2352, 6193, 6433, 
6778, 6939, 7094

开

开放式用户通信, 8375
FW_IOT, 8432
FW_TCP, 8428
TCON, 8400
使用 IP_CONF 指令更改 IP 组态参数, 8421
使用 T_CONFIG 更改 IP 组态参数, 5319
使用 TCON 建立通信连接, 5236, 5240
使用 TDISCON 指令终止本地通信接入点, 8404
使用 TDISCON 终止通信连接, 5248
使用 TRCV 接收数据, 5259, 5263, 8409
使用 TRCV_C 建立连接和读取数据, 5164, 5170
使用 TSEND 发送数据, 5251, 5254, 8406
使用 TSEND_C 建立连接并发送数据, 5149, 5154
使用 TURCV 指令通过 UDP 接收数据, 5288, 8417
使用 TUSEND 通过 UDP 发送数据, 5283, 8414
通过工业以太网, 8375
远程通信伙伴 UDP 地址信息表, 8388
指令的功能描述, 8376
组态 TCP 和 ISO on TCP 连接, 8380
组态本地通信 UDP 接入点, 8385

可

可变下标, 223

空

空功能框
插入 FBD 元素, 9481
插入 LAD 元素, 9419

空指令, 2320, 2321, 2322, 6902, 6903
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控

控制定时器报警, 1123, 1127, 1545, 1548, 1869, 
1872, 2109, 2112, 2514, 2517, 6319, 6323, 6561, 
6565, 6672, 6675, 7045, 7048, 7187, 7190
控制定位

通过 ANALOG 进行模拟, 8274
通过 DIGITAL 进行数字量输出, 8285

控制信号
ABS_CTRL, 8047
ABS_CTRL_451, 8051
写入, 8046, 8050

库

库
添加和使用块, 9182

块

块
保存, 9201
比较, 9947, 9954
比较代码块, 9951
编辑属性, 9198
编译, 9897
不可中断的填充, 948, 1371, 1678, 1970, 2391
不可中断的移动, 940, 1026, 1363, 1447, 1672, 
1769, 1964, 2052, 2384, 2448, 6222, 6464, 6616, 
6960, 7117
插入, 9184
查找并打开, 9200
从存储卡上传块, 9919, 9941
从设备加载块, 9916
从设备上传, 9903, 9927
从设备上传块, 9939
打开, 9200
打开受到专有技术保护的块, 9228
打印受到专有技术保护的块, 9229
导出到外部源文件中, 9208
复位位, 6537, 6648, 7020
复位字节, 6541, 6651, 7023
复制, 9184, 9187
更改受到专有技术保护的块的密码, 9230
关闭, 9201
加载到处于“RUN”操作状态的设备, 9931
将块下载到存储卡中, 9940
块, 1022, 6460
类型, 45
离线删除, 9203

取消防拷贝保护, 9222
设置防拷贝保护, 9222
设置写保护, 9224
时间戳, 9196
使用库, 9182
输入标题, 9188
输入注释, 9189
属性, 9191
填充, 944, 1029, 1366, 1451, 1674, 1772, 1966, 
2055, 2387, 2451, 6225, 6467, 6619, 6963, 
7120
条件调用, 2285, 6859
调用, 6280, 6522
调用结构中的一致性检查, 10004
退出, 1817, 6990
下载到处于“RUN”操作模式的设备, 9908
下载到存储卡, 9918
下载到设备, 9903, 9912, 9927, 9935
显示属性, 9198
写入存储卡, 9918, 9940
一致性检查, 9897, 10004, 10009, 10010
移除写保护, 9224
移动, 932, 1356, 1444, 1665, 1766, 1957, 2049, 
2378, 2445, 6218, 6612, 6956, 7113
优化访问, 63, 66
在 I/O 区域中复位, 6538, 6649, 7021
在 I/O 区域中置位, 6644, 7017
在程序编辑器中编译, 9902
在线删除, 9203
在项目树中编译块, 9900
在装载 GRAPH DB 之前禁用顺控器, 9941
置位位, 6531, 6642, 7016
置位字节数组, 6535, 6646, 7019
重命名, 9202
专有技术保护, 9213

块比较
比较代码块, 9951
导航, 9979
更新比较结果, 9982
基本知识, 9947
同步滚动, 9980
详细比较, 9956, 9959, 9963, 9967, 9970, 9973

块参数, 91, 92, 95, 99, 101, 102, 103, 104
块接口, 9243

块访问
数据块, 9309

块接口
GRAPH, 9676
保持性, 9241
变量声明的目的, 9233
变量属性, 9284, 9287
导入和导出变量, 9260
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多重实例, 9253
返回值, 9262
更新, 9290
结构, 9243, 9261
声明 ARRAY, 9247
声明 PLC 数据类型, 9251
声明 STRING, 9251
声明 STRUCT, 9249
声明变量, 9245, 9246, 9252
文本块接口, 9261, 9262, 9263, 9265, 9276, 9277, 
9279, 9280, 9281, 9282
显示, 9100
隐藏, 9100
有效数据类型, 9237, 9239

块结束, 2280, 2281, 2282, 6855, 6856, 6857
块属性

编辑, 9198
概述, 9191
函数, 9190
显示, 9198

块调用
“按引用调用”或“按值调用”, 96
GRAPH, 9670
插入, 9424, 9486, 9553, 9630, 9632, 9633, 9634, 
9636, 9774, 9775
单实例, 72
多重实例, 74
更改, 9427, 9489, 9778
更新, 9426, 9488, 9555, 9638, 9777
更正调用类型, 9428, 9490, 9556
基本知识, 69
嵌套深度, 70
调用为单实例或多重实例, 72
以副本或者指针形式传递参数, 96
粘贴, 9551

块文件夹, 9177
块一致性

检查, 10004
在从属结构中检查, 10010

块移动, 935, 1358, 1667, 1959, 2380
块注释

显示, 9101
隐藏, 9101

扩

扩展的状态信息, 9599
扩展模式, 10121

累

累加器, 2315, 2316, 2317, 6889, 6890, 6891, 6892, 
6893
累加器指令, 9525

连

连接
使用 C_CNTRL 查询状态, 8342
使用 C_DIAG 进行诊断, 7606
使用 I_ABORT，取消至本地 S7 站内伙伴的连
接, 9039
使用 TCON 建立, 8400
使用 X_ABORT，取消与本地 S7 站之外的伙伴的连
接, 9057

连接 ID, 8833
可能值, 8833

连接类型
参数域, 8833

逻

逻辑地址
使用 GADR_LGC 确定模块, 3376, 7659
使用 LGC_GADR 确定相关插槽, 3378, 7661
使用 LOG_GEO 确定相关插槽, 3373, 7655
使用 RD_LGADR 确定模块, 3374, 7658

逻辑路径
插入, 9509
删除, 9510
使用, 9508

逻辑运算
AD, 2292, 6866
AND, 1086, 1508, 6257, 6499
AW, 2287, 6861
OD, 2294, 6868
OR, 1088, 1510, 6258, 6501
OW, 2289, 6863
XOD, 2296, 6870
XOW, 2290, 6864
异或, 1090, 1512, 6260, 6503

逻辑运算结果, 194, 210
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脉

脉冲, 742, 780, 795, 1169, 1186, 1207, 1222, 1572, 
1594, 1890, 2165, 2328, 6131, 6137, 6150, 6368, 
6374, 6389, 6593, 6738, 6904, 6913, 7078

扩展, 783, 797, 1210, 1224, 1597, 2167, 6139, 
6152, 6377, 6391, 6740, 6915

脉冲发生器
通过 CTRL_PWM 进行启用/禁用, 3253

密

密码合法性, 1063, 1484, 1820, 2075, 2471

命

命令
ABS_DIAG, 8048
CAM_DIAG, 8085

命令管理, 8046
命令状态

CAM_CTRL_452, 8108

模

模块
模块类别, 7541
使用 GADR_LGC 确定逻辑地址, 3376, 7659
使用 GEO_LOG 确定起始地址, 3371, 7654
使用 LGC_GADR 来确定具有某个逻辑地址的插
槽, 3378, 7661
使用 LOG_GEO 确定插槽的逻辑地址, 3373, 7655
使用 PARM_MOD 分配参数, 7437
使用 RD_DPAR 读取数据记录, 3006, 7433
使用 RD_DPARA 异步读取数据记录, 3012, 7435
使用 RD_LGADR 确定逻辑地址, 3374, 7658
使用系统状态列表获取模块状态信息, 7577
通过系统状态列表进行标识, 7543
诊断数据, 7475
诊断信息，系统状态列表, 7598

模拟值, 1041, 1044, 1463, 1466, 1783, 1786, 2059, 
2061, 2460, 2463
模拟值处理, 1041, 1044, 1463, 1466, 1783, 1786, 
2059, 2061, 2460, 2463

内

内部参数
声明为保持型, 9711
声明为可见且可从 HMI 访问, 9711

配

配方
导出为 CSV 文件, 3259
导入数据块中, 3262

片

片段访问, 128

平

平方, 893, 1318, 1642, 2204, 6201, 6441, 6779, 
6945, 7100
平方根, 895, 1320, 1643, 2204, 6202, 6443, 6780, 
6946, 7101

启

启动
ABS_DIAG, 8049
ABS_DIAG_451, 8053
CAM_DIAG, 8085
CAM_DIAG_452, 8089
CAM_MSRM_452, 8091
CPU, 8047, 8051, 8084, 8087
FM 351, 8047
FM 352, 8084, 8087
FM 451, 8051
FM 452, 8084, 8087
用于生成 PLC 报警的指令, 7498

启动关断延时定时器, 767
启动接通延时定时器, 763
启动脉冲定时器, 759
启动特性

CNT_CTL1, 8013
CNT_CTRL, 8010

启动信息, 46
启用

使用 EN_MSG 进行报警, 7519
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嵌

嵌套, 2148, 6720
嵌套深度, 44, 70

强

强制
全部强制 (Force all), 10179
停止强制, 10181, 10183

强制变量
安全预防措施, 10155, 10174

强制变量时的安全预防措施, 10155, 10174
强制表

保存, 10159
布局, 10155
测试选项, 10153
测试选项总览, 10153
打开, 10159
各列的含义, 10155
功能, 10153
基本模式, 10156
监视和修改模式, 10139
可用的操作数, 10161
扩展模式, 10156
图标的含义, 10157
显示, 10159
显示格式概述, 10164
用于变量的“立即监视一次”(Monitor once and 
now) 命令, 10171
语法检查, 10160
允许用于强制值的操作数, 10162
在基本模式和扩展模式之间切换, 10156

强制表的功能, 10153
强制表的外观, 10155
强制表中的测试选项, 10153
强制表中的图标, 10157
强制表中各列的含义, 10155
强制表中允许的操作数, 10161
强制值

可用的操作数, 10162

取

取反, 718, 880, 1092, 1147, 1306, 1514, 2152, 2236, 
2237, 2238, 2240, 2241, 2351, 6118, 6192, 6262, 
6355, 6431, 6505, 6725, 6812, 6813, 6814, 6815, 
6817, 7093
取幂, 911, 1335

取消缩放, 1050, 1471, 1800, 2072, 2468, 6239, 
6480, 6625, 6974, 7132
取消序列化, 921, 1344, 1654, 1946, 2370
取整, 1035, 1036, 1038, 1039, 1457, 1458, 1460, 
1461, 1778, 1779, 1780, 2244, 2245, 2246, 2247, 
2456, 2457, 2458, 2459, 6230, 6232, 6233, 6235, 
6472, 6473, 6475, 6476, 6819, 6820, 6821, 6822, 
6968, 6969, 6970, 7125, 7126, 7127, 7128

全

全局变量, (参见 PLC 变量)
全局库

USS 协议概述, 5763, 8487
全局数据块, 48

保持特性, 9310

热

热启动
使用 RESUME 指令, 8367

任

任务卡
查找指令, 9104

任意格式的注释
编辑, 9431, 9493
插入, 9430, 9492

日

日期, 285, 287, 289
日志

使用 AR_SEND 发送数据, 7517

扫

扫描 RLO 的信号上升沿, 736, 1163, 6128, 6365
扫描 RLO 的信号下降沿, 737, 1164, 6129, 6366
扫描操作数的信号上升沿, 730, 1157, 6125, 6362
扫描操作数的信号下降沿, 732, 1159, 6126, 6363

删

删除
分配列表中的过滤器, 9995
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上

上溢, 194, 210

设

设备状态
使用 STATUS 指令查询远程伙伴, 8369
使用 USTATUS 指令接收更改, 8372

设置
FBD, 9404, 9467
GRAPH, 9702
LAD, 9404, 9467
SCL, 9599
STL, 9530
常规, 9116
从属结构的视图选项, 10008
分配列表的视图选项, 9994
更改, 9120, 9405, 9468, 9531, 9601, 9705

设置 tab 键的空格数, 9603
设置限值, 890, 1316, 1639, 1940, 2356, 6199, 6439, 
6610, 6943, 7098
设置助记符, 9102
设置字体、大小和颜色, 9603

生

生成脉冲, 2328
生成诊断信息, 3236

十

十进制补码, 1141, 1563, 1885, 2131, 2535, 6347, 
6590, 6702, 7070, 7213

时

时间, 282, 284, 286, 287, 289
从站和主站之间的同步, 7239
使用 RD_SYS_T 读取 CPU 的日期和时间, 2615
使用 SET_TIMEZONE 计算本地时间, 2624
使用 WR_SYS_T 设置 CPU, 7233
使用 WR_SYS_T 设置 CPU 的, 2612
使用指令 BT_LT 计算本地时间, 7248
使用指令 LT_BT 计算基准时间, 7249
使用指令 RD_SYS_T，读取 CPU 的时间和日
期, 7234
使用指令 S_LTINT 设置时间中断, 7251
使用指令 SET_CLKS，设置时间及其状态, 7236

使用指令 TIME_TCK 读取 CPU 的系统时间, 2635, 
7235
使用指令 SET_SW 切换夏令时/标准时间, 7253

时间戳
使用 TIMESTMP 传送报警消息, 7259

时间累加器, 754, 771, 1180, 1584, 1901, 2338, 6337, 
6578, 6692, 7060, 7203
时间中断

SET_TINT、CAN_TINT、ACT_TINT、QRY_TINT 的属
性, 7445
使用 ACT_TINT 激活, 3045, 7449
使用 CAN_TINT 取消, 3044, 7448
使用 QRY_TINT 查询, 3046, 7450
使用 SET_TINT 设置, 3039, 3041, 7446
指令, 7444

时间状态
使用指令 SET_SW_S 调整时间状态, 7256

使

使用 RES_RCVB，删除接收缓冲区, 9020
使用 S7-1200/1500 时的循环监视, 10059
使用 S7-1200/1500 时的循环监视规则, 10059
使用 S7-300/400 时的循环监视, 10059
使用 S7-300/400 时的循环监视规则, 10059
使用 UDT, 242
使用“PN_DP”更新 DP 互连, 9045
使用的数据块

ABS_CTRL, 8046
ABS_CTRL_451, 8050
ABS_DIAG, 8048
ABS_DIAG_451, 8052
ABS_INIT, 8045
CAM_CTRL, 8083
CAM_CTRL_452, 8087
CAM_DIAG, 8085
CAM_DIAG_452, 8088
CAM_MSRM_452, 8090

使用指令 SET_CLKS，设置时间状态, 7236
使用指令 TIME_TCK 读取系统时间, 2635, 7235

示

示例
对于在强制表中输入强制值, 10162
计算方程式, 9459, 9519, 9568
加热烤箱, 9570
检测传送带的传送方向, 9454, 9513, 9564, 9647
检测存储区的填充量, 9456, 9515, 9566, 9649
控制传送带, 9452, 9511, 9562, 9645
控制室温, 9462, 9521
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显示分配表中的输入和输出, 9991
显示分配表中的位存储器, 9991
修改监控表中的数值, 10130

事

事件
使用 ATTACH 指定组织块 (OB), 3019
使用 DETACH 取消对组织块 (OB) 的指定, 3023

视

视图选项
设置从属结构, 10008
设置调用结构, 10003
用于分配列表, 9994

收

收藏夹
删除, 9423, 9485, 9551, 9628, 9725
使用, 9423, 9484, 9550, 9627, 9724
添加, 9422, 9484, 9549, 9626, 9723
显示, 9100
隐藏, 9100

书

书签
功能, 9607
浏览, 9609
删除, 9610
设置, 9608

输

输出
插入, 9437, 9499
删除, 9438, 9500

输出参数
High_Speed_Counter, 4711
SSI_Absolute_Encoder, 4721

输出脉冲序列
以既定频率, 3256

输出驱动程序
初始化, 7992
错误处理, 7992
仿真模式, 7992
功能, 7992
调用, 7992

输入
插入, 9437
删除, 9438, 9500

输入参数
High_Speed_Counter, 4709
LP_SCHED_S, 7937
SSI_Absolute_Encoder, 4719

输入参数 PID_ES, 7814
输入驱动程序

初始化, 7965
错误处理, 7966
仿真模式, 7966
功能, 7965
调用, 7965

数

数据传输，触发, 5737, 8461
数据的一致性, 5110
数据记录

使用 RD_DPAR 读取模块, 3006, 7433
使用 RD_DPARA 异步读取数据记录, 3012, 7435
使用 RD_DPARM 从已组态系统数据中读取, 3014, 
7440
使用 RDREC 读取, 2757, 7285
使用 WR_DPARM 写入预定义参数, 3016, 7442
使用 WR_PARM 动态传送参数, 7441
使用 WRREC 进行传输, 2777, 7288
使用指令 PRVREC，使智能设备上的数据记录可
用, 2911, 7336
使用指令 RCVREC，智能设备接收数据, 2900, 
7333
使用指令 RD_REC，读数据记录, 2890, 7320
使用指令 WR_REC，写数据记录, 2895, 7325
写入和读取数据记录, 3005, 7431

数据交换, 9525
数据块

ARRAY 数据块, 48, 63, 123, 126, 9180, 9293, 
9297, 9336, 9920
CONF_DB, 8425
CPU 数据块, 62
保持特性, 9309, 9310
背景数据块, 61, 9293
编程, 9293, 9301
变量属性, 9311, 9315, 9316
创建, 9180, 9297
打开, 2274, 2275, 6245, 6246, 6487, 6488, 6850
导入和导出变量, 9322
更新, 9299
规则数据块 WS_RULES, 7264
基于 PLC 数据类型, 9306
监视和修改变量, 9325, 9327, 9328, 9330, 9332
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快照, 9328, 9330, 9332
默认值, 9307
起始值, 9307, 9308
全局数据块, 48, 9293
声明 ARRAY, 9302
声明 STRUCT, 9304
声明表, 9295
使用 CREA_DB 创建, 7619
使用 CREA_DBL 创建, 7621
使用 CREAT_DB 创建, 7617
使用 CREATE_DB 创建, 3326
使用 DEL_DB 删除, 7615
使用 TEST_DB 测试, 7624
使用 WRIT_DBL 写入装载内存, 7613
使用设定值, 9335, 9336, 9337, 9338, 9339
通过 ATTR_DB 读取属性, 3342
通过 DELETE_DB 删除, 3347
通过 READ_DBL 读取装载存储器, 3331
通过 READ_DBL 读取装载内存, 7611
通过 WRIT_DBL 写入装载存储器, 3336
下载更改而不重新初始化, 9300
优化访问, 63, 66
在调试过程中调整数值, 9335, 9336, 9337, 9338, 
9339

数据块寄存器, 2276, 6851
数据块区域

使用 FETCH_RK 访存数据, 9026
使用 SEND_PTP 发送数据, 9014
使用 SEND_RK 发送数据, 9021

数据类型, 219
ANY, 379
ARRAY, 312
BOOL, 258, 392, 475, 574, 606, 665, 679
BYTE, 259, 394, 478, 575, 608, 666, 680
CHAR, 291, 463, 560, 601, 603, 653, 655, 677, 
700
DATE, 285, 454, 551, 597, 647, 674, 697
DINT, 271, 418, 511, 588, 631, 670, 690
DT, 287, 445, 542, 676, 699
DTL, 289, 451, 548, 600, 651
DWORD, 262, 400, 485, 579, 614, 668, 684
GRAPH 指令, 9750
INT, 269, 412, 503, 584, 624, 669, 687
LDT, 289, 448, 545
LINT, 274, 424, 519
LREAL, 279, 433, 530, 594, 641
LTIME, 284, 442, 539
LTIME_OF_DAY, 286
LTOD, 460, 557
LWORD, 264, 403, 490
PLC 数据类型, 302
POINTER, 376

REAL, 278, 430, 527, 592, 638, 671, 693
S5TIME, 282, 436, 533, 673, 696
SCL 指令, 9623, 9624, 9625
SINT, 266, 406, 495, 581, 618
STRING, 292, 469, 566, 604, 605, 657, 660, 678, 
701
STRUCT, 306
TIME, 283, 439, 536, 595, 644, 672, 695
TIME_OF_DAY, 286
TOD, 457, 554, 599, 649, 675, 698
UDINT, 273, 421, 515, 590, 635
UINT, 270, 415, 507, 586, 628
ULINT, 275, 427, 523
USINT, 268, 409, 499, 583, 621
VARIANT, 357
WCHAR, 291, 466, 563
WORD, 261, 397, 481, 577, 611, 667, 682
WSTRING, 296, 472, 569
显式转换, 475, 478, 481, 485, 490, 495, 499, 503, 
507, 511, 515, 519, 523, 527, 530, 533, 536, 539, 
542, 545, 548, 551, 554, 557, 560, 563, 566, 569, 
606, 608, 611, 614, 618, 621, 624, 628, 631, 635, 
638, 641, 644, 647, 649, 651, 653, 655, 657, 660, 
679, 680, 682, 684, 687, 690, 693, 695, 696, 697, 
698, 699, 700, 701, 1032, 1454, 1776, 2454, 
6966
隐式转换, 392, 394, 397, 403, 406, 409, 412, 415, 
418, 421, 424, 427, 430, 433, 436, 439, 442, 445, 
448, 451, 454, 457, 460, 463, 466, 469, 472, 574, 
575, 577, 581, 583, 584, 586, 588, 590, 592, 594, 
600, 601, 603, 604, 605, 665, 666, 667, 669, 670, 
671, 673, 676, 677, 678
有效性, 253
转换, 389, 400, 571, 579, 595, 597, 599, 662, 668, 
672, 674, 675

数据日志
通过 DataLogClear 清空, 3295
通过 DataLogClose 关闭, 3300
通过 DataLogCreate 创建, 3282
通过 DataLogDelete 删除, 3302
通过 DataLogNewFile 创建, 3304
通过 DataLogOpen 打开, 3290
通过 DataLogTypedNewFile 创建, 3306
通过 DataLogTypedOpen 打开, 3292
通过 DataLogWrite 写入, 3297

数据一致性, 8314
数学函数

CALCULATE, 9429, 9491
数字量输出

TIO_DQ, 5097
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数字量输入
TIO_DI, 5080
TIO_DI_ONCE, 5086

数组, 312
参见 ARRAY, 9247, 9302
复位位, 6295, 7163
复位字节, 6299, 7167
在 I/O 区域中复位, 6296, 7164
在 I/O 区域中置位, 7159
置位位, 6289, 7158
置位字节数组, 6293, 7162

双

双字, 262

顺

顺控程序, 1115, 1537, 1861, 2100, 2506, 6302, 
6310, 6544, 6552, 6654, 6662, 7026, 7034, 7170, 
7177

插入, 9726
插入新元素, 9728
初始化, 10069
基本知识, 9655
结束, 9729
删除, 9730
添加注释, 9727
元素, 9656
重命名, 9726

顺序
作业执行, 8067, 8069

顺序结尾
简介, 9659
结束顺控程序, 9729

顺序视图, 9715

说

说明
ABS_CTRL, 8045
ABS_CTRL_451, 8050
ABS_DIAG, 8048
ABS_DIAG_451, 8052
ABS_INIT, 8044
CAM_CTRL, 8083
CAM_CTRL_452, 8086
CAM_DIAG, 8084
CAM_DIAG_452, 8088
CAM_INIT, 8082
CAM_MSRM_452, 8090

CNT_CTL1, 8011
CNT_CTL2, 8014
CNT_CTRL, 8009
CNT2_CTR, 8028
CNT2RDPN, 8027
CNT2WRPN, 8027
DIAG_INF, 8011
DIAG_RD, 8029
EncoderAbsSensorDP, 7973
EncoderCPU314C, 7982
EncoderET200S1Count, 7977
EncoderET200S1SSI, 7972
EncoderFM350, 7979
EncoderFM450, 7969
EncoderIM174, 7984
EncoderIM178, 7966
EncoderSINAMICS, 7987
EncoderSM338, 7976
EncoderUniversal, 7990
MC_Control, 7956
MC_GearIn, 7958
MC_Home, 7949
MC_Init, 7940
MC_MoveAbsolute, 7941
MC_MoveJog, 7946
MC_MoveRelative, 7944
MC_Simulation, 7958
MC_StopMotion, 7954
OutputCPU314C, 7995
OutputET200S2AO, 7994
OutputIM174, 7999
OutputIM178, 7993
OutputMM4_DP, 7998
OutputSINAMICS, 8001
OutputSM332, 7996
OutputSM432, 7994
OutputUniversal, 7997

算

算术函数
CALCULATE, 9459, 9519

缩

缩放, 1041, 1047, 1463, 1468, 1783, 1797, 2059, 
2069, 2460, 2465, 6236, 6478, 6622, 6972, 7129
缩进和伸出

行, 9604
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梯

梯级
插入, 9451
删除, 9451
使用, 9450

梯形逻辑, 9401

提

提前和滞后算法, 1136, 1557, 1880, 2126, 2530, 
6333, 6574, 6689, 7057, 7200

替

替代值, 6301, 6543, 6653, 7025, 7168

填

填充
不可中断的存储区, 948, 1371, 1678, 1970, 2391
块, 944, 1029, 1366, 1451, 1674, 1772, 1966, 
2055, 2387, 2451, 6225, 6467, 6619, 6963, 
7120

条

条件
插入固定指令, 9771
简介, 9675
设定互锁条件, 9756
设定监控条件, 9757
设定转换条件, 9763

调

调用, 2283, 2285, 2286, 6280, 6522, 6858, 6859, 
6860

ABS_CTRL, 8046
ABS_CTRL_451, 8050
ABS_DIAG, 8048
ABS_DIAG_451, 8052
ABS_INIT, 8045
CAM_CTRL, 8083
CAM_CTRL_452, 8086
CAM_DIAG, 8085
CAM_DIAG_452, 8088
CAM_INIT, 8082

CAM_MSRM_452, 8090
CNT_CTL1, 8012
CNT_CTL2, 8014
CNT_CTRL, 8009
CNT2_CTR, 8028
CNT2RDPN, 8028
CNT2WRPN, 8027
DIAG_INF, 8011
DIAG_RD, 8029
EncoderAbsSensorDP, 7975
EncoderCPU314C, 7983
EncoderET200S1Count, 7978
EncoderET200S1SSI, 7972
EncoderFM350, 7980
EncoderFM450, 7969
EncoderIM174, 7985
EncoderIM178, 7967
EncoderSINAMICS, 7988
EncoderSM338, 7976
EncoderUniversal, 7991
High_Speed_Counter, 4703
MC_Control, 7957
MC_GearIn, 7963
MC_Home, 7952
MC_Init, 7940
MC_MoveAbsolute, 7943
MC_MoveJog, 7948
MC_MoveRelative, 7945
MC_Simulation, 7958
MC_StopMotion, 7955
OutputCPU314C, 7995
OutputET200S2AO, 7995
OutputIM174, 8000
OutputIM178, 7993
OutputMM4_DP, 7998
OutputSINAMICS, 8004
OutputSM332, 7996
OutputSM432, 7994
OutputUniversal, 7997
SSI_Absolute_Encoder, 4716

调用层级, 70
调用环境

断点设置, 10102
简介, 10054
块的设置, 10056

调用结构, 9998
符号的含义, 10000
简介, 9998
结构, 10001
设置视图选项, 10003
显示, 10002

调用数据, 7841
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跳

跳转, 1053, 1054, 1055, 1056, 1057, 1060, 1474, 
1475, 1476, 1477, 1479, 1482, 2248, 2271, 6242, 
6243, 6244, 6245, 6483, 6484, 6485, 6486, 6824, 
6847

结束顺控程序, 9729
如果结果大于等于零, 2266, 6842
如果结果小于等于零, 2268, 6844
若 BR = 0, 2256, 6832
若 BR = 1, 2255, 6831
若 OS = 1, 2259, 6835
若 OV = 1, 2258, 6833
若 RLO = 0, 2252, 2254, 6827, 6830
若 RLO = 1, 2250, 2253, 6826, 6828
若结果不为零, 2262, 6838
若结果大于零（正值）, 2263, 6839
若结果为零, 2260, 6836
若结果无效, 2270, 6845
若结果小于零（负值）, 2265, 6841
无条件, 2249, 6825

跳转标签, 1055, 1476, 1816, 2248, 6244, 6485, 
6824, 6988
跳转到步

插入, 9745
更改跳转目标, 9746
简介, 9658
浏览至跳转目标, 9746
删除, 9747

跳转分支指令, 1057, 1479
跳转列表, 1056, 1477, 2271, 6847

停

停止强制, 10181, 10183

通

通道 DB
内容, 8055, 8092
用途, 8054, 8091
组态, 8055, 8091

通道数据块, 8091
通道诊断

诊断数据, 7478
通过 FETCH/WRITE 进行访问协调的指令, 8721
通过 FREQUENC 可以进行频率测量, 8299
通过 PULSE 进行脉冲宽度调制, 8303
通过 RET_VAL 分析错误, 184

通过指令进行 PLC 报警
不将 8 个信号关联值用于 ALARM_8, 7488
创建, 7481
带有 ALARM_SQ 和 ALARM_S 的系统资源, 7502, 
7505
概述, 7499
将 8 个信号关联值用于 ALARM_8P, 7490
可通过 ALARM_DQ 进行确认, 7509
使用 ALARM 提供确认显示, 7495
使用 DEL_SI 动态释放已分配的系统资源, 7526
使用 DIS_MSG 禁用, 7521
使用 EN_MSG 启用, 7519
使用 NOTIFY 时没有确认显示, 7493
使用 NOTIFY_8P 时没有确认显示, 7485
使用 READ_SI 动态读取已分配的系统资源, 7524
通过 ALARM_SC 确定报警状态, 7512
指令的错误行为, 7499
指令的的启动特性, 7498
总要通过 ALARM_D 进行确认, 7507

通信
查询架构, 5719, 8443
开放式用户通信, 8375
状态数据, 7566

通信接口
编程, 5717, 8441

通信模块 (CM), 5851
编程, 5717, 8441
数据接收, 5742, 8466

通用串行接口协议, (请参见 USS 协议)

同

同步
使用 SNC_RTCB，从站时钟, 2633
使用指令 DP_SYC_FR，同步 DP 从站/冻结输
入, 2923, 7349
使用指令 SNC_RTCB，同步从站时钟, 7239

同步 WWW 用户页面, 5608
同步错误

使用 DMSK_FLT 取消屏蔽, 3075, 7464
使用 MSK_FLT 屏蔽, 3074, 7463
使用 READ_ERR 查询错误寄存器, 3076, 7465

同步用户页面, 5608

统

统一的符号表示, 217
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退

退出
用户程序, 1071, 1493, 1828, 2083, 2477, 6250, 
6491, 6630, 6994, 7137

外

外部源文件
编程规则, 9207
编辑, 9211
插入, 9210
打开, 9211
导出块, 9208
基本知识, 9205
文件类型与编辑链接, 9211

微

微分器, 7853

位

位
计数, 1143, 1564, 1886, 2133, 2537, 6348, 6591, 
6703, 7071, 7214

位存储器
启用保持性位存储器的显示, 9998

位逻辑运算
AND, 709, 711, 2134, 2135, 2142, 2143, 6349, 
6350, 6705, 6706, 6714, 6715
EXCLUSIVE OR, 2139, 2140, 2146, 2147, 6710, 
6712, 6718, 6719
OR, 712, 714, 2136, 2138, 2141, 2144, 2145, 
6351, 6352, 6708, 6709, 6713, 6716, 6717
插入输入, 717, 6354
异或, 716, 6353

位数组
复位, 6295, 6537, 6648, 7020, 7163
在 I/O 区域复位位数组, 6296, 6538, 6649, 7021, 
7164
在 I/O 区域中置位, 6291, 6533, 6644, 7017, 7159
置位, 6289, 6531, 6642, 7016, 7158

位掩码, 1131, 1552, 1876, 2116, 2522, 6327, 6569, 
6679, 7052, 7195
位域

复位, 725, 1153
置位, 723, 1152

位字符串, 259, 261, 262
64 位, 264

文

文本块接口
ARRAY, 9269
STRING/WSTRING, 9275
STRUCT, 9266
编辑, 9280
变量或常量的声明和初始化, 9265
变量属性, 9277
恢复组织块的默认接口, 9281
结构, 9261
块声明, 9262
声明部分, 9263
实例, 9276
示例, 9282
注释, 9279

无

无类型, 9597

系

系统常量, 9363
系统块

系统块文件夹, 9177
系统数据

参数域, 8828
系统同步

测试 GRAPH 程序, 10066
执行, 10072

系统状态列表
SZL ID W#16#xy13 - 用户存储器区域, 7547
SZL ID W#16#xy25 - 将过程映像分区分配给 
OB, 7562
SZL ID，结构, 7541
SZL-ID W#16#00B1 - 模块诊断信息, 7598
SZL-ID W#16#00B2 - 带有物理地址的诊断数据记录 
1, 7600
SZL-ID W#16#00B3 - 带有逻辑基本地址的模块诊断
数据, 7601
SZL-ID W#16#00B4 - DP 从站的诊断数据, 7601
SZL-ID W#16#0x94 - 机架/站的状态信息, 7587
SZL-ID W#16#xy11 - 模块标识, 7543
SZL-ID W#16#xy12 - CPU 的特性, 7545
SZL-ID W#16#xy14 - 系统区, 7549
SZL-ID W#16#xy15 - 块类型, 7550
SZL-ID W#16#xy1C - 组件标识, 7551
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SZL-ID W#16#xy22 - 中断状态, 7559
SZL-ID W#16#xy32 - 通信状态数据, 7566
SZL-ID W#16#xy74 - 模块 LED 的状态, 7573
SZL-ID W#16#xy90 - DP 主站系统信息, 7575
SZL-ID W#16#xy91 - 模块状态信息, 7577
SZL-ID W#16#xy92 - 机架/站状态信息, 7583
SZL-ID W#16#xy95 - 扩展后的 DP 主站系统信
息, 7589
SZL-ID W#16#xy96 - PROFINET IO 和 PROFIBUS DP 
模块状态信息, 7591
SZL-ID W#16#xy9C - 工具更换信息 (PROFINET 
IO), 7594
SZL-ID W#16#xyA0 - 诊断缓冲区, 7597
部分列表，概述, 7542
部分列表的结构, 7540
部分列表摘录 SZL ID W#16#0132 索引 
W#16#0005, 7567
部分列表摘录 SZL ID W#16#0132 索引 
W#16#0008, 7567
部分列表摘录 SZL ID W#16#0132 索引 
W#16#000B, 7570
部分列表摘录 SZL ID W#16#0132 索引 
W#16#000C, 7571
部分列表摘录 SZL ID W#16#0232 索引 
W#16#0004, 7572
定义, 7539
使用 RDSYSST 读取部分 SZL 摘录, 7531

下

下载
“RUN”操作模式, 9908
从存储卡上传块, 9919
将块下载到存储卡, 9917
将块下载到设备中, 9913, 9914
块到设备, 9908

夏

夏令时/标准时间
使用指令 SET_SW 转换, 7253
使用指令 SET_SW_S 调整时间状态, 7256

显

显示
CPU 存储区, 10015
程序信息, 9989
从属结构, 10007
非组态 S7 连接的通信指令, 8308
分配列表, 9993

交叉引用, 10024
调用结构, 10002
装载存储器, 10015
大可用装载存储器, 10015

显示行号, 9603
显示和隐藏绝对操作数, 9604
显示和隐藏列, 9259, 9321, 9374, 9399
显示或隐藏变量信息, 9442, 9504, 9548, 9625, 9772
显示强制表, 10159

限

限值, 890, 1316, 1639, 6943
限制和启用密码合法性, 1063, 1484, 1820, 2075, 
2471

线

线圈, 1147, 6119
取反, 1149

线性编程, 42

相

相关值
插入, 9871
设置, 9872
示例, 9874

相加
使用 T_ADD 将定时器相加, 2603

相减
使用 T_SUB 将定时器相减, 2605

详

详细比较
GRAPH 比较结果的可视化, 9973
LAD/FBD 比较结果的可视化, 9963
SCL 比较结果的可视化, 9970
STL 比较结果的可视化, 9967
启动, 9956, 9959

项

项目树
显示, 9100
隐藏, 9100
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小

小数位, 909, 1333, 1652, 2369

校

校验和
通过 GetChecksum 读取, 3210

写

写保护, 9224
写操作

使用指令 WR_REC，写数据记录, 2895, 7325
写入

控制信号, 8046, 8050
写入存储地址, 1720, 2009
写入存储区, 1724, 2012
写入存储位, 1722, 2010
写入命令

CNT2WRPN, 8040
写入数据

使用 PUT 指令将数据写入远程 CPU, 5121, 8326
使用 X_PUT，向本地 S7 站之外, 9055
使用指令 DPWR_DAT，写入 DP 从站/PROFINET IO 设
备, 2898, 7330
在本地 S7 站使用 I_PUT, 9037

写入域, 1019, 1441
写入作业, 8067, 8070
写入作业的状态

CNT2RDPN, 8044
CNT2WRPN, 8042

新

新数据类型, 219

性

性能, 217

修

修改
高速计数器, 5104, 5107

修改模式, 10139
修改数值

可用的操作数, 10130

序

序列化, 927, 1350, 1659, 1952, 2374

选

选择, 1097, 1518, 1844, 2099, 2492, 6266, 6509, 
6640, 7004, 7149
选择分支

创建, 9741
简介, 9657

学

学习模式, 9758, 9761, 10073

寻

寻址操作数, 120, 121, 123, 125, 126, 128, 129, 133, 
139, 140, 144, 145, 146, 148, 149, 150, 151, 152, 
153, 299, 305, 310, 319

循

循环, 1802, 1808, 1812, 1813, 1814, 1815, 2272, 
6848, 6977, 6982, 6984, 6985, 6987

向右, 2314, 6272, 6888
向左, 2309, 2311, 2313, 6274, 6883, 6885, 6887

循环监视时间, 1070, 1492, 1828, 2082, 6249, 6490, 
6630, 7136
循环移位

向右, 1111, 1532, 1857, 2502, 6516, 7012, 7154
向左, 1113, 1535, 1859, 2504, 6518, 7014, 7156

循环中断 OB
使用 QRY_CINT 查询参数, 3031
使用 SET_CINT 设置参数, 3029

压

压缩, 6247, 6489, 6628, 6992, 7135

延

延时时间, 1082, 1504, 1838, 2092, 2486, 6250, 
6492, 6631, 6995, 7137
延时中断

通过 CAN_DINT 取消, 3059, 7454
通过 QRY_DINT 进行查询, 3060, 7455
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通过 SRT_DINT 启动, 3058, 7453
指令, 3056, 7451

一

一致性检查, 10004, 10009, 10010
简介, 10004, 10009

移

移动
Strg_TO_Chars 数组中的字符串, 2658
不可中断的存储区, 940, 1026, 1363, 1447, 1672, 
1769, 1964, 2052, 2384, 2448, 6222, 6464, 6616, 
6960, 7117
块, 932, 1022, 1356, 1444, 1665, 1766, 1957, 
2049, 2378, 2445, 6218, 6460, 6612, 6956, 
7113
值, 912, 1336, 1942, 6216, 6458

移位
向右, 1107, 1528, 1853, 2298, 2300, 2304, 2307, 
2499, 6268, 6511, 6872, 6874, 6878, 6881, 7008, 
7150
向左, 1109, 1530, 1855, 2302, 2305, 2501, 6270, 
6513, 6876, 6880, 7010, 7152

移位寄存器, 6339, 6342, 6580, 6583, 6695, 6698, 
7063, 7066, 7206, 7209

异

异步错误
使用 DIS_IRT 禁用, 7468
使用 EN_IRT 启用, 7471
通过 DIS_AIRT 延时, 7472
通过 EN_AIRT 启用, 7473
指令, 7467

异步错误事件
使用 DIS_IRT 禁用, 3091
使用 EN_IRT 启用, 3093
通过 DIS_AIRT 延时, 3100
通过 EN_AIRT 启用, 3101

异步指令中的参数 BUSY, 6112
异步指令中的参数 RET_VAL, 6112
异或, 715, 716, 6352, 6353

位逻辑运算, 715, 6352

隐

隐藏参数, 9441, 9504

影

影子内存, 9041

应

应用周期, 5104

硬

硬件标识符, 3357, 5639, 8943, 9363
使用 LOG2MOD 确定, 3364

硬件数据类型, 386

永

永久指令
简介, 9674

用

用户程序
测试, 10051
查找错误, 9121
函数, 42

用户诊断报警
编辑, 9863
创建, 9862
删除, 9863

优

优化访问, 63, 66
优化块访问, 218

有

有类型, 9597

余

余弦, 901, 1326, 1647, 2209, 2363, 6208, 6449, 
6784, 6951, 7105
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语

语法错误
查找错误, 9121
基本知识, 9121

运

运行时间
RT_INFO 的测量, 3181

运行时间定时器
取值范围, 7240
使用指令 CTRL_RTM 启动/停止运行时间定时
器, 7244
使用指令 READ_RTM 读取运行时间定时器, 7245
使用指令 SET_RTM 设置运行时间定时器, 7243
属性, 7240

运行小时计数器
使用 RTM 操作, 2636, 7241
使用指令 RTM 进行设置、启动、停止和读
取, 7241

在

在监控表中的基本模式和扩展模式之间进行切
换, 10122
在强制表中切换基本模式和扩展模式, 10156
在信号上升沿置位操作数, 734, 1161
在信号下降沿置位操作数, 735, 1162
在巡视窗口中显示结构的监视值, 10061
在用户程序中通过 COUNT 控制计数器, 8295

展

展开和折叠代码部分, 9606

站

站
使用 GetStationInfo 读取信息, 3203

长

长字, 264

帧

帧组态
指令, 5718, 8442

诊

诊断
DP 从站，使用 DPNRM_DG 读取诊断数据, 2929, 
7355
模块，系统状态列表, 7598
模块诊断信息, 7601
使用 C_DIAG 进行连接, 7606
使用 WR_USMSG 向诊断缓冲区写入诊断事
件, 7513
诊断数据, 7475
诊断数据，通道特定, 7478
诊断数据记录, 7600

诊断 DB
内容, 8104
用途, 8104
组态, 8104

诊断 DB FM x51
内容, 8064
用途, 8064
组态, 8064

诊断缓冲区
系统状态列表, 7597

诊断数据
ABS_DIAG, 8049
ABS_DIAG_451, 8053
通过 GET_DIAG 读取, 3239

整

整数, 201, 1039, 1461, 6476
16 位, 269, 270
32 位, 271, 273
64 位, 274, 275
8 位, 266, 268

整型, 1782, 2245, 2459, 6235, 6820, 6971, 7128

正

正切, 902, 1327, 1648, 2210, 2364, 6210, 6451, 
6786, 6952, 7106
正弦, 899, 1324, 1646, 2207, 2362, 6207, 6448, 
6782, 6950, 7104
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值

值, 884, 1310, 2203, 6193, 6433, 6778
值传送

CNT_CTL1, 8022
用于测量模式的 DB 参数, 8026
用于计数模式的 DB 参数, 8024

指

指令, 8867
AG_SEND/AG_LSEND/AG_SSEND, 8712
P3964_Config（协议组态）, 5735, 8459
Port_Config（端口组态）, 5723, 8447
Receive_Config（接收组态）, 5729, 8453
Receive_P2P（接收点对点数据）, 5742, 8466
Receive_Reset（复位接受器）, 5744, 8468
S7-400 自动化系统, 8621
Send_Config（发送组态）, 5727, 8451
Send_P2P（发送点对点数据）, 5737, 8461
Signal_Get（获取 RS232 信号）, 5746, 8470
Signal_Set（设置 RS232 信号）, 5747, 8471
USS_Drive_Control / USS_Drive_Control_31, 5772, 
8495
USS_Port_Scan, 5768, 8491
USS_Port_Scan_31, 5768, 8491
USS_Read_Param / USS_Read_Param_31, 5777, 
8500
USS_Write_Param / USS_Write_Param_31, 5779, 
8502
版本, 9106
插入, 9644
地址转换, 3357
复制, 9644
规则, 9611
剪切, 9644
删除, 9645
搜索, 9104
指定数据类型, 9420, 9421, 9481, 9483, 9546

指令配置文件
编辑, 9111
创建, 9110
打开, 9111
基本知识, 9109
激活和禁用, 9112
删除, 9113

指数值, 898, 1323, 2205, 2361, 6205, 6446, 6781, 
7103
指针

ANY, 379

POINTER, 376
VARIANT, 357

智

智能从站
使用指令 DP_PRAL，触发过程中断, 7346
使用指令 SALRM，发送中断, 7339

置

置位
I/O 区域, 6291, 6644, 7017, 7159
RLO, 2153, 6726
操作数, 722, 727, 1151, 1154, 2151, 6121, 6122, 
6358, 6359, 6724
计数器操作, 2179, 6753
计数器初始值, 6173
计数器起始值, 821, 1248, 6412
位数组, 6289, 6531, 6642, 7016, 7158
位域, 723, 1152
置位字节数组, 6535
字节数组, 6293, 6646, 7019, 7162

中

中断
使用 ACT_TINT 激活时间中断, 3045, 7449
使用 CAN_TINT 取消时间中断, 3044, 7448
使用 DIS_IRT 禁用, 7468
使用 EN_IRT 启用, 7471
使用 QRY_TINT 查询时间中断, 3046, 7450
使用 RALRM 从 I/O 模块进行接收, 2821, 7295
使用 SET_TINTL 设置时间中断, 3041
使用系统状态列表读取中断状态, 7559
使用指令 DP_PRAL，触发过程中断, 7346
使用指令 SALRM，发送智能从站, 7339
使用指令 SET_TINT 设置时间中断, 3039, 7446
通过 CAN_DINT 取消延时中断, 3059, 7454
通过 DIS_AIRT 延时, 7472
通过 EN_AIRT 启用, 7473
通过 QRY_DINT 查询延时中断, 3060, 7455
通过 SRT_DINT 启动延时中断, 3058, 7453

中断事件
使用 DIS_IRT 禁用, 3091
使用 EN_IRT 启用, 3093
通过 DIS_AIRT 延时, 3100
通过 EN_AIRT 启用, 3101
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重

重新组态 IO 系统, 2872

周

周期监视时间, 2476, 6994
周期性数据通信, 5718, 8442

轴

轴 DB
功能, 8005
内容, 8005

主

主控继电器, 6282, 6284, 6286, 6287, 6524, 6526, 
6528, 6530, 6896, 6898, 6900, 6901
主控继电器 (MCR)

参数传递, 216
功能, 215
使用注意事项, 216
形式参数访问, 216

注

注释
在 SCL 程序中插入, 9641

注释段, 9557

专

专有技术保护
打开块, 9228
打印块, 9229
更改密码, 9230
简介, 9213
删除, 9231
设置, 9226

转

转换, 389, 571, 662, 1032, 1454, 1776, 2230, 2231, 
2233, 2234, 2235, 2454, 6229, 6806, 6807, 6809, 
6810, 6811, 6966, 7124

IO 地址到硬件标识符, 3357
Strg_TO_Chars 数组中的字符串, 2658

插槽到硬件标识符, 3357
使用 ATH 转换为十六进制数, 2699, 7268
使用 Chars_TO_Strg 将字符复制到数字字符
串, 2661
使用 HTA，将十六进制数转换为字符串, 2703, 
7270
使用 S_CONV 转换字符串, 2643, 7266
使用 STRG_VAL 将数字字符串转换为数字, 2647
使用 T_CONV 转换定时器, 2601, 7229
使用 VAL_STRG 将数字转换为数字字符串, 2651
显式, 475, 478, 481, 485, 490, 495, 499, 503, 507, 
511, 515, 519, 523, 527, 530, 533, 536, 539, 542, 
545, 548, 551, 554, 557, 560, 563, 566, 569, 606, 
608, 611, 614, 618, 621, 624, 628, 631, 635, 638, 
641, 644, 647, 649, 651, 653, 655, 657, 660, 679, 
680, 682, 684, 687, 690, 693, 695, 696, 698, 699, 
700, 701, 702
隐式, 392, 394, 400, 403, 406, 409, 412, 415, 418, 
421, 424, 427, 430, 433, 436, 439, 442, 445, 448, 
451, 454, 457, 460, 463, 466, 469, 472, 574, 575, 
577, 579, 581, 583, 584, 586, 588, 590, 592, 594, 
595, 597, 599, 600, 601, 603, 604, 605, 665, 666, 
668, 669, 670, 671, 672, 673, 674, 675, 676, 677, 
678
硬件标识符到插槽, 3357

转换操作
使用 T_CONV 转换定时器, 2601, 7229

转换条件
编程, 9763
插入, 9731
复制和插入, 9738
简介, 9662
静态参数, 9692
删除, 9739
重命名, 9736
重新编号, 9734

转换值, 6470

装

装载存储器, 10011
显示, 10015

状

状态, 194
状态位, 194, 201, 202, 203, 206, 210, 214

查询, 207, 209, 212, 213, 6520
状态字, 194, 201, 202, 203, 206, 207, 210, 212, 
214
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资

资源, 10011
保持性存储器, 10011
保持性存储器数据, 10011
代码工作存储器, 10011
工作存储器, 10011
简介, 10011
数据工作存储器, 10011
装载存储器, 10011

资源选项卡
结构, 10013

子

子域类型, 8830

自

自动填充
插入变量, 9115
插入一条指令, 9115
功能, 9114

自动完成
插入变量, 9114

自动置位 ENO, 9599
自由格式的注释

简介, 9430, 9492
删除, 9432, 9494

字

字符, 291
字符串, 292, 296

利用 MAX_LEN 确定 大长度, 2664
使用 ATH 转换为十六进制数, 2699, 7268
使用 Chars_TO_Strg 将字符复制到字符串, 2661
使用 CONCAT 合并字符串, 2707
使用 FIND 查找字符, 2721
使用 HTA，转换十六进制数, 2703, 7270
使用 INSERT 插入字符, 2717, 7276
使用 LEFT 读出左边字符, 2709
使用 LEN 确定长度, 2706, 7272
使用 MID 读出中间字符, 2713
使用 REPLACE 替换字符, 2719
使用 RIGHT 读出右边字符, 2711
使用 S_CONV 转换, 2643, 7266
使用 S_MOVE 移动, 2639
使用 STRG_VAL 转换数字字符串, 2647

使用 VAL_STRG 将数字转换为字符串, 2651
使用指令 CONCAT 组合字符串, 7273
使用指令 DELETE，删除字符串中的字符, 2715, 
7276
使用指令 FIND，在字符串中查找字符, 7278
使用指令 LEFT 读取字符串的左侧字符, 7273
使用指令 MID，读取字符串的中间字符, 7275
使用指令 REPLACE，替换字符串中的字符, 7277
使用指令 RIGHT，读取字符串的右侧字符, 7274
使用指令 S_COMP，比较字符串变量, 2641, 7265
移动操作, 7266

字节
交换, 975, 1397, 1703, 2412, 7111

字节的排列顺序, 975, 1703
字逻辑运算, 214

阻

阻止控制回路调用, 7936

组

组态数据块, 8827
组织块 (OB)

测量 RT_INFO 的运行时间, 3181
创建, 9178
导出到外部源文件中, 9208
函数, 46
启动信息, 46
使用 ATTACH 指定事件, 3019
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大可用装载存储器
显示, 10015
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损
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危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。
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合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。
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德国
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WinCC Engineering V18 - WinCC Unified 1
WinCC 选件

有关 WinCC Unified 的详细说明，请参见“WinCC Engineering V18 – WinCC Unified”手册。

参见

SIOS 中的文档 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/cn/view/109813308)
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创建画面 2
2.1 基础知识

2.1.1 画面基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在 WinCC 中，可以创建操作员用来控制和监视机器设备和工厂的画面。 创建画面时，所包

含的对象模板将在显示过程、创建设备图像和定义过程值方面为您提供支持。

应用示例

下图显示了在 WinCC 中创建的一个画面。 利用此画面，操作员可以操作和监视果汁生产系

统的混合设备。 果汁主要成分由各个罐提供给混合单元。 此画面会指示各个罐的填充量。 

画面设计

将需要用其表示过程的对象插入到画面。 对该对象进行组态使之符合过程要求。

画面可以包含静态和动态元素。 
• 静态元素（例如文本或图形对象）在运行时不改变它们的状态。 此混合设备示例中所示

的罐标签（W、K、Z、A）是静态元素。

• 动态元素根据过程改变它们的状态。 通过下列方式显示当前过程值：

– 显示从 PLC 的存储器中输出

– 以字母数字、趋势视图和棒图的形式显示 HMI 设备存储器中输出的过程值

HMI 设备上的输入域也认作是动态对象。 混合设备示例中的罐填充量值是动态对象。

可视化过程
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通过变量可以在控制器和 HMI 设备之间切换过程值和操作员输入值。

画面属性

画面布局由正在组态的 HMI 设备的特征确定。 它对应于该设备用户界面的布局。 如果设定

的 HMI 设备有功能键，则此画面将显示这些功能键。 诸如画面分辨率、字体和颜色等其它

属性也由所选 HMI 的特征确定。

功能键

功能键是 HMI 设备上的一个键，您可以为其分配 WinCC 中的一个或多个功能。 当操作员在 
HMI 设备上按下该键时，就会触发这些功能。 
可以为功能键分配全局或局部功能：

全局功能键始终触发同样的操作，而与当前显示的画面无关。

局部功能键根据 HMI 设备上当前显示的画面触发不同的操作。这种分配只适用于那些已定

义了功能键的画面。

浏览

可以组态画面导航，使操作员可以在运行系统中调用 HMI 设备上的某个画面。 
• 使用“画面”编辑器组态用于调用其它画面的按钮。

• 使用“全局画面”编辑器组态全局分配的功能键。

参见

图形列表的基本原理 (页 206)
画面基础知识 (页 45)
与设备相关的画面功能范围 (页 46)
任务卡 (页 48)
步骤 (页 51)
关于使用模板的基础知识 (页 59)
有关使用层的基础知识 (页 280)
对象概述 (页 101)
关于文本列表的基础知识 (页 192)

创建画面
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关于画面动态化的基础知识 (页 222)
关于库的基础知识 (页 2080)
关于面板的基础知识 (页 290)
打印作业/脚本诊断 (页 383)
关于画面导航的基础知识 (页 327)

2.1.2 画面基础知识 (RT Professional)

简介

在 WinCC 中，可以创建操作员用来控制和监视机器设备和工厂的画面。 创建画面时，所包

含的对象模板将在显示过程、创建设备图像和定义过程值方面为您提供支持。

应用示例

下图显示了在 WinCC 中创建的一个画面。 利用此画面，操作员可以操作和监视果汁生产系

统的混合设备。 果汁主要成分由各个罐提供给混合单元。 将指示各个罐的填充量。 

画面设计

将需要用其表示过程的对象插入到画面。 对该对象进行组态使之符合过程要求。

创建画面
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画面可以包含静态和动态元素： 
• 在运行时，请勿更改画面中以上静态元素（例如文本或图形对象）的状态。 此混合设备

示例中所示的罐标签（W、K、Z、A）是静态元素。

• 动态元素根据过程改变它们的状态。 通过下列方式显示当前过程值：

– 显示从 PLC 的存储器中输出

– 以字母数字、趋势图和棒图的形式显示 HMI 设备存储器中输出的过程值

HMI 设备上的输入域也认作是动态对象。 混合设备示例中的罐填充量值是动态对象。

通过变量可以在控制器和 HMI 设备之间切换过程值和操作员输入值。

浏览

可组态一个画面浏览，以便操作员能够在运行时调用 HMI 设备上的画面。

• 可以使用“菜单和工具栏”编辑器来组态画面之间的浏览。

• 使用“画面”编辑器组态用于调用其它画面的按钮。

参见

画面基础知识 (页 43)
与设备相关的画面功能范围 (页 46)

2.1.3 与设备相关的画面功能范围 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

简介

HMI 设备的功能将决定 WinCC 中设备的显示以及编辑器的功能。

下列画面属性取决于所选 HMI 设备的功能：

• 设备布局

• 屏幕分辨率

• 颜色数

• 字体

• 可用的对象

创建画面
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设备布局

画面中的设备布局组成您所组态的 HMI 设备的图像。 例如，画面的设备布局显示 HMI 设备

上所有可用的功能键。   

屏幕分辨率

屏幕分辨率由各种操作面板的不同显示尺寸确定。 仅当组态“WinCC Runtime Advanced”或
“WinCC Runtime Professional”HMI 设备时，才能更改屏幕的分辨率。 

颜色数

可以将颜色分配给画面对象。 可能的颜色数由所选 HMI 设备支持的颜色深度和特定颜色决

定。 

字体

在包含静态或动态文本的所有画面对象中，其文本的外观都是可以自定义的。 在画面中高

亮显示各文本。 例如，选择字体、字体样式和大小，并设置诸如下划线等附加效果。  

文本标记（如字形）和效果的设置始终针对画面对象的整个文本而言。 就是说，例如，可

以以粗体格式显示整个标题，但是不能以粗体格式显示标题的单个字符或单词。 

创建画面
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可用的对象

部分画面对象并不能为所有的 HMI 设备全局组态。 这些画面对象不会显示在“工具”(Tools) 
任务卡中。 例如，对于 KTP 1000 触摸式面板部件，无法组态滚动条。 

参见

画面基础知识 (页 45)

2.1.4 元素和基本设置

2.1.4.1 任务卡

简介

在“画面”编辑器中提供以下任务卡：   
• 工具箱：显示对象和操作对象

• 动画：动态组态的模板

• 布局：帮助进行显示方面的自定义操作

• 库：管理项目库和全局库

说明

WinCC Basic
WinCC Basic 中没有“动画”(Animations) 任务卡。

工具箱

“工具箱”(Toolbox) 任务卡在不同的窗格中包含以下对象：

• 基本对象

• 元素

• 控件

• 用户控件（可选）

• 图形

创建画面
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通过拖放或双击将对象从选项板粘贴到画面中。可供选择的对象由所组态的 HMI 设备的特

征决定。以下图标用于更改显示模式：

图标 含义

以列表形式显示对象。

以图形形式显示对象。

动画

“动画”(Animations) 任务卡中包含可以将选项板中的画面对象进行动态化的功能。可以通过

拖放或双击将动画从“移动”(Movements)、“显示”(Display) 和“变量绑定”(Tag Binding) 选
项板粘贴到画面对象。

布局

“布局”(Layout) 任务卡包含以下用于显示对象和元素的窗格：

• 层：用于管理画面对象层。这些层显示在树视图中，其中包含激活的层以及所有可见层

的信息。

• 网格：指定将对象按网格对齐或者与其它对象对齐，并设置网格的大小。

• 超出范围的对象：可见区域外的对象显示名称、位置和类型。

库

“库”(Libraries) 任务卡分别以单独的窗格显示以下库：

• 项目库：项目库与项目一起存储。

• 全局库：全局库存储在组态 PC 上指定路径的单独文件中。

参见

缩放视图 (页 50)
移动视图 (页 50)
画面基础知识 (页 43)
步骤 (页 51)
关于使用模板的基础知识 (页 59)

创建画面
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2.1.4.2 缩放视图

简介

要更清晰地查看小画面区域的细节，可以使用缩放工具在工作区域中放大画面。 大缩放

量可达 800%。     
可以通过工作区域中的工具栏或“布局 > 缩放”(Layout > Zoom) 任务卡进行缩放。

增加画面大小的方式有多种，例如使用缩放因子或根据画面高度调整工作区。

要求

打开了一个画面。

步骤

通过选择框进行视图缩放的步骤如下所示：

1. 单击  工具栏按钮。

2. 用鼠标在画面上绘制一个选择框。

放开鼠标按钮后，选择框所围起的区域会缩放到恰好能放入工作区的程度。 
或者，使用画面右下角的滚动条。

结果

所选的画面区域被放大。 

参见

任务卡 (页 48)

2.1.4.3 移动视图

简介

要在工作区中仅显示整个画面的一部分，请使用“画面”(Screens) 编辑器的  图标：

创建画面

2.1 基础知识

可视化过程

50 系统手册, 11/2022, 在线文档



要求

• 打开了一个画面。

• 视图只显示一个画面区域。

步骤

要移动该视图：

1. 单击工作区右下角的  图标，并按下鼠标左键。
会显示整个画面的缩微视图。 一个橙色的框显示了当前所选的区域。

2. 按住鼠标按钮并将框拖动到想要的区域。

说明

将画面对象从可视区拖到当前隐藏的区域时，画面就会滚动。 

参见

任务卡 (页 48)

2.1.5 使用画面

2.1.5.1 步骤 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

步骤

要创建画面，需要进行下列初始步骤：   
• 规划过程可视化的结构： 画面数及其布局

示例： 子过程在单独的画面中可视化，再合并到主画面中。

• 定义画面浏览控制策略。

• 调整模板及全局画面。

例如，集中定义对象并分配功能键。 
• 创建画面。 使用下列选项进行有效的画面创建：

– 使用库

– 使用层

– 使用面板

创建画面
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参见

步骤 (页 52)
创建新画面 (页 53)
管理画面 (页 55)
定义项目的起始画面 (页 58)
画面基础知识 (页 43)
关于使用模板的基础知识 (页 59)
任务卡 (页 48)

2.1.5.2 步骤 (RT Professional)

步骤

要创建画面，需要进行下列初始步骤：   
• 规划过程可视化的结构： 画面数及其布局示例：子过程显示在单独的画面中，再合并到

主画面中。

• 定义画面浏览控制策略。

创建在画面之间进行浏览的菜单和工具栏。

• 创建画面。 使用下列选项进行有效的画面组态：

– 使用库

– 使用面板

– 使用层

– 使用设计

参见

步骤 (页 51)
有关使用设计的基础知识 (页 77)

2.1.5.3 创建新画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

创建显示系统中过程的画面。   

创建画面
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要求

• 已创建项目。

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 在项目导航中双击“画面 > 添加新画面”(Screens > Add New Screen)。
画面在项目中生成并显示在视图中。画面属性将显示在巡视窗口中。

2. 输入一个有含义的画面名称。

3. 在巡视窗口中组态画面属性：

– 指定画面是否基于模板以及基于哪个模板。

– 设置“背景色”和“画面号”。

– 在“工具提示”(Tooltip) 下指定说明文本。

– 在工程组态系统的“层”下指定要显示的层。

– 在“动画”下指定动态画面更新。

– 选择“事件”(Events)，以定义在调用和退出画面或在发生其它事件时在运行系统中要

执行的功能。

说明

不是所有 HMI 设备都支持“可见性”动画。

结果

在项目中创建了画面。现在可从“工具箱”(Toolbox) 任务卡粘贴对象和控制元素，并在其它

工作步骤中分配功能键。

参见

步骤 (页 51)

2.1.5.4 创建新画面 (RT Professional)

简介

创建显示系统中过程的画面。     

创建画面
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要求

• 已创建项目。

• 巡视窗口已打开。

步骤

要创建一个新画面：

1. 在项目树中双击“画面 > 添加新画面”(Screens > Add New Screen)。
画面在项目中生成并显示在视图中。画面属性将显示在巡视窗口中。

2. 输入一个有含义的画面名称，如“Overview_Diagram”。
请勿使用特殊字符 ?、.、"、/、\、*、<、>。
该名称与语言无关。

3. 根据需要输入描述性显示名称。该名称是特定于语言的，可转换为所需的语言。例如，可以
使用 SetPropertyByProperty 系统功能在文本字段中输出显示名称。

4. 在巡视窗口中组态画面：

– 在“常规”(General) 下设置背景色和网格颜色。

– 指定提供附加信息的工具栏提示。

– 在“布局”(Layout) 下指定画面大小。

– 在“外观”(Appearance) 下指定填充图案的样式和颜色。

– 在工程组态系统的“层”(Layers) 下指定要显示的层。

– 在“其它”(Miscellaneous）下，指定激活画面对象和选择要激活的对象的选项卡顺序。

– 在“显示/隐藏”(Hide/Show) 下，指定是否使用所定义的大小来确定层和/或对象的显示。

– 在“动画”(Animations) 下，将显示和操作对象动态化。

– 选择“事件”(Events)，以定义在调用和退出画面或在发生其它事件时在运行系统中要

执行的功能。

结果

在项目中创建了画面。现在可在其它步骤中从“工具箱”(Toolbox) 任务卡粘贴对象和控制元

素。

参见

步骤 (页 51)

创建画面
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2.1.5.5 管理画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

可以将项目中的画面移动到其它组，也可以复制、重命名和删除画面。          

将画面移动到组中

1. 选择项目树中的“画面”文件夹。

2. 从快捷菜单中选择“添加组”命令。
将插入一个名为“Group_x”的文件夹。

3. 在项目树中选择画面。

4. 将画面拖放到所需的组中。
画面即移动到该组中。

复制画面

1. 在项目树中选择画面。

2. 在快捷菜单中选择“复制”命令将画面复制到剪贴板。

3. 在项目树中，选择画面插入位置。

4. 从快捷菜单中选择“粘贴”来插入画面。
画面的副本随即插入。 副本的名称由原画面名称和追加的连续编号组成。 

或者，也可以在按住 <Ctrl> 键的同时将画面拖动到所需位置。

说明

如果复制的画面带有多个设备和项目的互连模板，则也会复制该模板。 不使用任何现有匹

配模板。 这一点对通过拖放动作复制画面尤其如此。

重命名画面

1. 在项目树中选择画面。

2. 从快捷菜单中选择“重命名”。

3. 输入新名称。

4. 按下 <ENTER>。
也可以使用 <F2> 功能键来重命名画面。

创建画面

2.1 基础知识
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删除画面

1. 在项目树中选择画面。

2. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
画面及其所有对象均从当前项目删除。 

参见

步骤 (页 51)

2.1.5.6 定义项目的起始画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

起始画面是在运行系统中启动项目时打开的初始画面。可为每个 HMI 设备定义不同的起始

画面。操作员可从此起始画面开始调用其它画面。     

要求

项目包含要作为起始画面的画面。

创建画面
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步骤

1. 在项目树中，双击“运行系统设置 > 常规”(Runtime settings > General)。

2. 选择所需画面作为“起始画面”。

也可以在项目树中选择画面，然后选择快捷菜单中的“定义为起始画面”(Define as start 
screen)。

结果

启动运行系统时，HMI 上将打开该起始画面。 

参见

步骤 (页 51)

创建画面
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2.1.5.7 定义项目的起始画面 (RT Professional)

简介

起始画面是在运行系统中启动项目时打开的初始画面。可为每个 HMI 设备定义不同的起始

画面。操作员可从此起始画面开始调用其它画面。     

要求

项目包含要作为起始画面的画面。

步骤

1. 在项目树中，双击“运行系统设置 > 常规”(Runtime settings > General)。

2. 选择所需画面作为“起始画面”。

也可以在项目树中选择画面，然后选择快捷菜单中的“定义为起始画面”(Define as start 
screen)。

结果

启动运行系统时，HMI 上将打开该起始画面。 

创建画面

2.1 基础知识
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2.1.5.8 更改屏幕分辨率 (RT Advanced)
可在 HMI 设备的运行系统设置中更改屏幕分辨率。

可组态以下 HMI 设备的屏幕分辨率：

• RT Advanced

组态固定的屏幕分辨率

1. 打开 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 在“常规 > 屏幕 > 屏幕分辨率”(General > Screen > Screen resolution) 下选择屏幕分辨率。

2.1.6 使用模板 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

2.1.6.1 关于使用模板的基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在模板中组态对象，这些对象将显示在基于此模板的所有画面中。

创建画面

2.1 基础知识
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请注意以下规则：

• 一个模板不仅适用于一个画面。

• 一个画面始终只能基于一个模板。

• 一个设备可以创建几个模板。

• 一个模板不可基于另一个模板。

模板的对象

在模板中确定基于此模板要应用于所有画面的功能和对象。

• 功能键的分配：还可以使用功能键在模板中为 HMI 设备分配功能键。此分配会覆盖可能

的全局分配。

• 永久性区域：某些设备支持在画面的顶部区域显示所有画面的永久性区域。和模板相比，

永久性区域独自占据了画面的一个区域。

• 操作员控件：可以将适用于一个画面的所有画面对象都粘贴到模板中。

应用示例

• 要将“ActivateScreen”功能分配给模板中的功能键。操作员使用此键在运行系统中切换到

另一画面。此组态适用于基于该模板的所有画面。

• 可将包含贵公司标志的图形添加到此模板中。该标志将出现在基于此模板的所有画面中。

说明

如果模板中的对象与画面中的对象具有相同的位置，则模板对象被覆盖。

参见

画面基础知识 (页 43)
步骤 (页 51)
任务卡 (页 48)
创建新模板 (页 63)
管理模板 (页 65)
在画面中使用模板 (页 66)
全局画面 (页 61)
在模板中组态永久性区域 (页 64)

创建画面
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2.1.6.2 全局画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

无论使用哪个模板，都可为 HMI 设备定义用于所有画面的全局元素。   

功能键    
对于带有功能键的 HMI 设备，可以在“全局画面”编辑器中统一分配功能键。全局分配适

用于该 HMI 设备的所有画面。

在画面或模板中局部分配功能键的步骤如下所示：

1. 在画面或模板中单击功能键。

2. 在巡视窗口中，取消选择“属性 > 属性 > 常规 > 使用全局分配”(Properties > Properties > 
General > Use Global Assignment)。      

报警指示器和控制对象 
可作为全局对象的“报警窗口”和“报警指示器”对象在“全局画面”编辑器中组态。

“报警窗口”和“报警指示器”始终在前台显示。

对于精智面板，还可以在全局画面中组态“系统诊断视图”。

说明

如果在模板中组态了永久性区域，则请勿将报警窗口和报警指示器放在永久性区域中。否则，

报警窗口和报警指示器将不会在运行系统中显示。 
但是，在“全局画面”编辑器中看不见永久性区域。 

创建画面

2.1 基础知识
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画面组态的顺序    
请按以下顺序进行组态：

• 全局画面位于画面和模板之前。

• 画面位于模板之前。

系统层不可组态。它包括

• 输入对话框

• 操作系统报警

• 触摸式面板的直接按键

参见

关于使用模板的基础知识 (页 59)

创建画面

2.1 基础知识
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2.1.6.3 创建新模板 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在模板中，可集中修改对象和功能键。 对模板中对象或功能键分配的更改，将应用于基于

此模板画面中的所有对象。   

说明

HMI 设备相关性

功能键并非在所有 HMI 设备上均可用。

要求

• 已创建项目。

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 在项目树中选择“画面管理 > 模板”(Screen management > Templates) ，然后双击“添加新
模板”(Add new template)。
模板即在项目中创建出来，并出现在视图中。 
模板的属性显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下，定义模板名称。

3. 在工程组态系统中，指定将在巡视窗口的“属性 > 属性 > 层”(Properties >Properties >Layers) 
下显示的层。

4. 在“工具”(Tools) 任务卡中，添加所需的对象。

5. 组态功能键。

结果

模板创建在项目中。 

参见

关于使用模板的基础知识 (页 59)

创建画面
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2.1.6.4 在模板中组态永久性区域 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在永久性区域中，可组态在所有画面中都可见的对象。和模板相比，永久性区域独自占据了

画面的一个区域。

用户可以在模板或画面中组态永久性区域。在项目树中，永久性区域位于“画面管理 > 永久

区域”(Screen management > Permanent area)。

组态永久性区域

要组态永久性区域，按以下步骤操作：   
1. 打开带有永久性区域的 HMI 设备的模板。

2. 使用鼠标（光标形状： ）向下拖动可编辑画面区域的顶边。

3. 在永久性区域内组态所需对象。

永久性区域的默认高度为“0”。 大高度是画面的 大高度减 10 个像素。

结果

永久性区域的内容显示在每个画面和模板上。在 HMI 设备的所有画面中，该行以上的区域

现在用作永久性区域。画面中已组态的对象将向下移动永久性区域的高度。

参见

关于使用模板的基础知识 (页 59)

创建画面

2.1 基础知识
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2.1.6.5 管理模板 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在“项目”窗口中，可以移动、复制、重命名和删除项目中的模板。          

将模板移动到组中。

1. 在项目导航“画面管理 > 模板”(Screen management > Templates) 中，选择模板。

2. 在快捷菜单中选择“添加组”(Add group)。
将插入一个名为“Group_x”的文件夹。

3. 在项目导航中选择模板。

4. 将模板拖放至所需的组中。
模板即移动到此组。

复制模板

1. 在项目导航中选择模板。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
3. 在项目导航中选择此模板要粘贴到的位置。

4. 从快捷菜单中选择“粘贴”以插入模板。
系统会自动将唯一名称分配给此副本。 

或者，您也可以在按住 <Ctrl> 键的同时将模板拖动到所需位置。

删除模板

1. 在项目导航中，选择要删除的模板。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
模板及其所有对象即从当前项目中删除。 

将模板分配给画面

1. 在项目导航中，选择要将模板分配到的画面。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 在“模板”下选择所需模板。

所选模板及其中包含的所有对象即分配给画面。 

参见

关于使用模板的基础知识 (页 59)

创建画面

2.1 基础知识
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2.1.6.6 在画面中使用模板 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在画面中使用模板。 在此画面中可以使用该模板中所组态的所有对象。

要求

已创建了一个模板。

已经创建一个画面。

步骤

在画面中使用一个模板的步骤如下所示：   
1. 在项目树中双击某个画面。 该画面将在工作区域中打开。

2. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 在“模板”(Template) 下，选择一个要应用于该画面的模板。

在画面中显示模板

编辑画面时，可以在画面中显示一个当前现有的模板。 
在画面中显示模板的步骤如下所示：

1. 在菜单中，激活“附加 > 设置 > 可视化 > 在画面中显示模板”(Extras > Settings > Visualization 
> Show template in screens)。

结果

该画面使用所选的模板。 在此画面中可以使用在该模板中所组态的所有对象。 在画面中将

显示该模板。 

参见

关于使用模板的基础知识 (页 59)

创建画面

2.1 基础知识
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2.1.7 使用弹出画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

2.1.7.1 关于使用弹出画面的基础知识 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

使用弹出画面可以组态画面的附加内容，例如对象设置。一旦调用系统函数，弹出画面就会

显示在当前画面的上方。 
画面上每次只能显示一个弹出画面。 

说明

“弹出画面”(Pop-up screen) 对象的设备相关性

“弹出画面”(Pop-up screen) 对象仅适用于 KTP 移动面板、精智面板和 RT Advanced。

用途

在画面中组态一个按钮，并分配“显示弹出画面”或“显示可调整大小的弹出画面”函数，

以显示所定义大小的弹出画面。 
操作该按钮时，弹出画面将打开或关闭。在弹出画面中可以进行设置。

大小

可以对弹出画面进行组态，使其大于该画面大小，具体如下：

• 在水平方向上，宽度 多可为该画面宽度的两倍

• 在垂直方向上，高度 多可为该画面高度的六倍

弹出画面中的对象

在弹出画面中，可组态下列对象：

• 基本对象，例如线条以及基于多边形的对象

• 元素，例如按钮

• 控件，例如趋势视图或报警视图

• 面板

创建画面

2.1 基础知识
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说明

无法在弹出画面中组态报警窗口、系统诊断窗口以及报警指示器。 
“弹出画面”对象中不支持软键和热键。

说明

弹出画面中的对象以及弹出画面本身都不支持使用 VB 脚本的访问。

2.1.7.2 创建新的弹出画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

新的弹出画面可在“项目树 > 画面管理”(Project tree > Screen management) 中创建。弹出

画面的大小在属性中定义。 

要求

• 已创建项目。

• 巡视窗口处于打开状态。

创建新的弹出画面

1. 双击项目树中的“画面管理 > 弹出画面 > 添加新弹出画面”(Screen management > Pop-up 
screens > Add new pop-up screen)。
弹出画面即在项目中生成并显示在工作区中。 
弹出画面属性即显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下定义弹出画面的
名称。

3. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 层面”(Properties >Properties >Layers) 下，指定工程组态系统中
显示的层面。

4. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout) 下，定义弹出画面的高
度和宽度。

5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 滚动条”(Properties > Properties > Scroll bar) 中，定义滚动条的
大小句柄和滚动箭头的颜色。

创建画面

2.1 基础知识
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6. 从“工具”(Tools) 任务卡中添加所需的对象。

7. 组态功能键。

说明

不能使用 VB 脚本为“弹出画面”(Pop-up screen) 对象以及在其中组态的对象指定地址。 

说明

在弹出画面中可将对象和控件动态化。弹出画面本身不支持动态化。

结果

创建了其中已组态对象和功能的新弹出画面。

2.1.7.3 管理弹出画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在“项目”(Project) 窗口中，可以移动、复制、重命名和删除项目中的弹出画面。

将弹出画面移动到组中

1. 在项目树中选择“画面管理 > 弹出画面”(Screen management > Pop-up screens)。
2. 在快捷菜单中选择“添加组”(Add group)。

将插入一个名为“Group_x”的文件夹。

3. 在项目树中选择弹出画面。

4. 将弹出画面拖放到所需的组中。
弹出画面即移动到该组中。

复制弹出画面

1. 在项目树中选择弹出画面。

2. 从快捷菜单中选择“复制”(Copy)。
3. 在项目树中，选择弹出画面插入位置。

4. 在快捷菜单中选择“粘贴”(Paste)。
系统会向此副本自动分配一个唯一名称。

创建画面
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删除弹出画面

1. 在项目树中选择要删除的弹出画面。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
弹出画面及其所有对象将从当前项目中删除。

2.1.7.4 使用弹出画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可对此系统函数进行组态，以便在某个操作对象发生特定事件时打开弹出画面。运行时发生

该事件时，将执行所链接的系统函数。

说明

组态某个按钮，以便在滑入画面中打开弹出画面。 
如果弹出画面的已组态位置超出滑入画面范围，则弹出画面关闭时将关闭滑入画面。

要求

• 已组态一个弹出画面。

• 已打开一个画面。

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 组态一个按钮。

2. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
3. 选择一个事件，例如“单击”(Click)。
4. 单击表中的“添加函数”(Add function)。
5. 选择系统函数“ShowPopupScreen”。

结果

当操作员在运行时单击此按钮时，弹出画面将打开。 

创建画面

2.1 基础知识

可视化过程

70 系统手册, 11/2022, 在线文档



2.1.8 使用滑入画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

2.1.8.1 使用滑入画面的基础知识 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

使用“滑入画面”对象可在起始画面和滑入画面之间快速导航，滑入画面中包含存储在起始

画面外部的附加组态内容。 多点触控功能支持导航。 使用起始画面边缘的可组态手柄可以

快速访问存储的滑入画面。

滑入画面的大小取决于使用的 HMI 设备。

说明

“滑入画面”对象的设备相关性

“滑入画面”(Slide-in screen) 对象仅适用于 KTP 移动面板、精智面板和 RT Advanced。

应用

使用“滑入画面”可为附加内容和操作员控件（例如虚拟键盘或系统对话框）组态 4 个滑入

画面。

默认情况下，为每台设备设置了以下滑入画面：

• “滑入画面顶部”： 显示在运行系统起始画面的顶部

• “滑入画面底部”： 显示在运行系统起始画面的底部

• “滑入画面左侧”： 显示在运行系统起始画面的左侧

• “滑入画面右侧”： 显示在运行系统起始画面的右侧

可对这些滑入画面中的对象进行组态。    

说明

无法删除默认的滑入画面或设置自己的滑入画面。

创建画面
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滑入画面中的对象 
在滑入画面中，可组态下列对象：

• 基本对象，例如线条以及基于多边形的对象

• 元素，例如按钮

• 控件，例如趋势视图或报警视图

• 面板

说明

滑入画面中的对象以及滑入画面本身都不支持使用 VB 脚本的访问。

说明

无法在滑入画面中组态释放按钮与锁定的操作员控件。 
滑入画面中不支持软键和热键。

参见

组态滑入画面 (页 72)
为不具备多点触控功能的设备组态滑入画面 (页 74)
使用滑入画面 (页 76)

2.1.8.2 组态滑入画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

默认情况下，在项目树的“画面管理 > 滑入画面”(Screen management > Slide-in screens) 下
为每台设备预设四个滑入画面。对于每个滑入画面，使用属性组态大小、布局和运行系统中

操作的句柄。

要求

• 已创建项目。

• 已经创建 HMI 设备。

• 巡视窗口已打开。

创建画面
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组态滑入画面的属性

1. 在项目树的“画面管理 > 滑入画面”(Screen management > Slide-in screens) 下选择要组态的
滑入画面。 
滑入画面属性即显示在巡视窗口中。

说明

所有滑入画面的名称均受到写保护，不能更改。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下“背景
色”(Background color) 选择列表中定义滑入画面的背景色。

3. 在“网格颜色”(Grid color) 选择列表中定义滑入画面的网格颜色。

4. 启用“激活”(Activate) 复选框。

5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 层面”(Properties >Properties >Layers) 下，指定工程组态系统中
显示的层面。

6. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout) 下，定义滑入画面的高
度和宽度：

– 对于“滑入画面顶部”(Slide-in screen top) 和“滑入画面底部”(Slide-in screen 
bottom)，仅定义高度。

– 对于“滑入画面左侧”(Slide-in screen left) 和“滑入画面右侧”(Slide-in screen right)，
仅定义宽度。

说明

如果不需要全部四个滑入画面，则仅启用与您相关的滑入画面。

如果不需要任何滑入画面，则将全部四个滑入画面的“激活”(Activate) 复选框留空。

说明

滑入画面不能删除或复制到其它 HMI 设备中。

然而，可以将一个滑入画面中组态的对象复制到其它滑入画面中。

组态滑入画面的句柄

1. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 句柄”(Properties > Properties > Handle) 下，在“颜色”(Color) 选
择列表的“行”(Lines) 区域定义句柄第一行的颜色。

2. 在“交替色”(Alternative color) 选择列表中定义句柄第二行的颜色。

3. 在“颜色”(Color) 选择列表的“可操作区”(Operable area) 中定义句柄可操作区的颜色。

4. 从“可见性”(Visibility) 区域中选择下列选项之一： 
– “自动隐藏句柄”(Hide handle automatically)（默认激活）

– “始终显示句柄”(Always show handle)
– “从不显示句柄”(Never show handle) 
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说明

如果选择“自动隐藏句柄”(Hide handle automatically) 选项，则句柄仅在用户单击可操作区

时可见。

使用“ShowSlideInScreen”系统函数组态滑入画面时，选择“从不显示句柄”(Never display 
handle) 选项。

说明

如果组态为可见的句柄完全或部分覆盖了画面中的已组态对象，例如按钮，您将会收到警告

通知。

说明

为句柄定义如下大小：

• “滑入画面顶部”(Slide-in screen top) 和“滑入画面底部”(Slide-in screen bottom) 对象的句柄
宽度为屏幕长度的三分之一。

• “滑入画面左侧”(Slide-in screen left) 和“滑入画面右侧”(Slide-in screen right) 对象的句柄高
度为屏幕宽度的三分之一。

结果

已组态滑入画面的属性和运行系统中操作的句柄。

参见

使用滑入画面的基础知识 (页 71)

2.1.8.3 为不具备多点触控功能的设备组态滑入画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

通过使用“ShowSlideInScreen”系统函数，可以在不具有多点触控功能的设备上（例如按键式

面板）使用滑入画面。您将此系统函数链接到按钮。按钮用于在起始画面和滑入画面之间导

航。

要求

• 已创建项目。

• 已经创建 HMI 设备。

创建画面

2.1 基础知识

可视化过程

74 系统手册, 11/2022, 在线文档



• 已打开一个画面。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 将“按钮”(Button) 对象从工具箱中拖到画面。

说明

如果用于操作滑入画面的按钮是直接在起始画面中创建的，则在运行系统中导航要容易

得多。 

2. 为按钮输入任意长度的合适文本。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
将打开“函数列表”(Function list) 对话框。

4. 从“画面对象的键盘操作”(Keyboard operation for screen objects) 组中选择
“ShowSlideInScreen”系统函数。

5. 按钮通过“ShowSlideInScreen”函数操作时，分配出现在运行系统中的滑入画面的 ID：
– “滑入画面左侧”(Slide-in screen left)
– “滑入画面顶部”(Slide-in screen top)
– “滑入画面右侧”(Slide-in screen right)
– “滑入画面底部”(Slide-in screen bottom)

6. 为“ShowSlideInScreen”函数分配合适的模式：

– “切换”(Toggle)
– “关闭”(Off)
– “开启”(On)

结果

组态的滑入画面可以在不具备多点触控功能的设备上进行操作。在运行系统中单击画面上的

相应按钮时，滑入画面按组态的方式呈现。

参见

使用滑入画面的基础知识 (页 71)
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2.1.8.4 使用滑入画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在滑入画面中，可组态附加内容和操作员控件，例如导航按钮、报警视图或趋势视图。

要求

• 已创建项目。

• 已经创建 HMI 设备。

• 已打开一个滑入画面。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 从“工具”(Tools) 任务卡中，向滑入画面添加所需的对象。

2. 组态功能键。

说明

不能使用 VB 脚本为“滑入画面”对象以及在其中组态的对象指定地址。 

说明

在滑入画面中可将对象和控件动态化。 滑入画面本身不支持动态化。

结果

已在滑入画面中组态对象和功能。 

参见

使用滑入画面的基础知识 (页 71)
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2.1.9 使用设计

2.1.9.1 有关使用设计的基础知识 (RT Professional)

什么是设计？     
设计就是显示画面以及在画面中组态的对象的模板。 例如，设计包括前景、边框线、文本

等的颜色指定。

设计适用于以下对象： 
• 画面

• 菜单和工具栏

• 画面对象

应用

若要在统一布局中设计多台 HMI 设备的用户界面，请向每台 HMI 设备分配相同的设计。

可以根据需要自定义当前设计来修改画面和对象的布局。 新设计将针对 HMI 设备的所有画

面和对象自动激活。

管理设计  
可在“设计”(Designs) 编辑器中管理各种设计。 
WinCC 中有许多预定义的设计，例如用于经典 WinCC 布局中的用户界面“WinCC Classic”，以

及用于 Windows Vista 样式的用户界面“WinCC Glass”。 预定义的设计无法删除或更改。

参见

使用默认设计 (页 84)

2.1.9.2 设计编辑器 (RT Professional)

简介

设计是与项目特定相关的。可在项目树的“公共数据”(Common data) 下找到“设

计”(Designs) 编辑器。
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“设计”(Designs) 编辑器的结构  
“设计”(Designs) 区域会列出所有设计。“预览”(Preview) 区域将显示图像和对象采用所选设

计时的显示情况。 

预定义设计的背景为灰色，无法删除或调节。可在“默认”(Default) 列中选择默认设计。

若要预览其它设计，请在“设计”(Designs) 列表中选择所需设计。刷新右侧窗格中的“预

览”(Preview)： 
• 第一行为菜单布局预览。

• 左侧的图标为工具栏布局预览。

• “工具”(Tools) 任务卡的对象按基本对象、元素和控件进行分组。
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可以在巡视窗口中找到有关哪些布局属性将按设计来指定的详细信息。

参见

有关使用设计的基础知识 (页 77)
使用默认设计 (页 84)
创建设计 (页 79)
更改设计 (页 80)
删除设计 (页 80)

2.1.9.3 创建设计 (RT Professional)

要求

打开“设计”(Designs) 编辑器。

步骤   
请按如下步骤进行操作：

1. 在设计列表中，单击“添加”(Add)。
将创建新的设计， 并为画面、菜单、工具栏和对象设置 WinCC 默认属性。 

2. 用一个有含义的名称覆盖所建议的名称。

3. 输入对该设计的描述，如在“注释”(Comment) 列中输入预定用途。

4. 根据需要对设计进行组态。

结果

已创建并组态新设计。

参见

设计编辑器 (页 77)
更改设计 (页 80)
删除设计 (页 80)
有关使用设计的基础知识 (页 77)
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2.1.9.4 更改设计 (RT Professional)

要求

打开“设计”(Designs) 编辑器。

步骤   
请按如下步骤进行操作：

1. 从设计列表选择希望更改的设计。

说明

无法调节 WinCC 的预定义设计。

2. 在巡视窗口中进行所需的更改。

3. 在预览中查看结果。

所做的更改将立即有效。 

参见

设计编辑器 (页 77)
创建设计 (页 79)
删除设计 (页 80)
有关使用设计的基础知识 (页 77)

2.1.9.5 删除设计 (RT Professional)

要求

打开“设计”(Designs) 编辑器。

步骤

请按如下步骤进行操作：

• 从所需设计的快捷菜单中选择“删除”(Delete)。

说明

无法调节 WinCC 的预定义设计。
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结果

删除该设计。 WinCC 将预定义设计“WinCC Classic”作为新的默认设计分配给 HMI 设备，所

删除的设计曾在运行系统设置中作为默认设计分配给这些 HMI 设备。

参见

设计编辑器 (页 77)
创建设计 (页 79)
更改设计 (页 80)
有关使用设计的基础知识 (页 77)

2.1.9.6 应用设计 (RT Professional)

核心消息   
在 WinCC 中，每台 HMI 设备都分配有一个基本设计。 以下基本设计指定将应用于 HMI 设
备的所有画面：

• 与对象阴影的显示有关的设置（如果为该对象激活了“阴影”(Shadow)）
• 与鼠标指针在元素上面移过时的元素显示有关的设置（悬停效果）

• 与菜单和工具栏的布局有关的设置

对于各个画面、元素和控件，还可分别指定是否在巡视窗口中应用基本设计的设置或特殊设

置。

参见

有关使用设计的基础知识 (页 77)
设计编辑器 (页 77)
使用默认设计 (页 84)
指定 HMI 设备的基本设计用户界面 (页 82)
将设计模板应用到画面 (页 82)
将设计模板应用于基本对象和元素 (页 83)
将设计模板应用到控件 (页 84)
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2.1.9.7 指定 HMI 设备的基本设计用户界面 (RT Professional)

步骤

如果要更改 HMI 设备用户界面的基本设计，请执行下列步骤：

1. 打开 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 在“常规 > 设置”(General > Settings) 下，指定是将默认设计还是其它设计用作基本设计。

参见

有关使用设计的基础知识 (页 77)
应用设计 (页 81)
将设计模板应用到画面 (页 82)
将设计模板应用于基本对象和元素 (页 83)
将设计模板应用到控件 (页 84)

2.1.9.8 将设计模板应用到画面 (RT Professional)

步骤 
要使用设计模板来表现画面上的图像，请按以下步骤操作：

1. 在“画面”(Screens) 编辑器中打开所需画面。

2. 在巡视窗口中激活“属性 > 属性 > 设计 > 设置 > 使用颜色方案”(Properties > Properties> Design 
> Settings > Use color scheme)。

结果

该设计的设置将应用于该画面， 
将激活非该设计预定义的所有设置，并可对它们进行更改。

参见

有关使用设计的基础知识 (页 77)
指定 HMI 设备的基本设计用户界面 (页 82)
应用设计 (页 81)
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将设计模板应用于基本对象和元素 (页 83)
将设计模板应用到控件 (页 84)

2.1.9.9 将设计模板应用于基本对象和元素 (RT Professional)

步骤  
如果要应用基本元素和元素布局的设计设置，请按以下步骤操作：

1. 在“画面”(Screens) 编辑器中打开画面。

2. 单击工作区中的所需对象。

3. 在巡视窗口中选择组设置“属性 > 属性 > 设计”(Properties > Properties > Designs)。
4. 激活“阴影”(Shadow)，以显示带阴影的对象。

5. 激活“使用颜色方案”(Use color scheme)，以应用设计的默认颜色。

结果

对象应用了这些设计设置。 并禁用巡视窗口中用于设置背景色、边框等的域。 将激活非该

设计预定义的所有设置，并可对它们进行更改。

如果在设计中禁用了“阴影”(Shadow) 选项，则在画面中显示对象时将不带阴影 - 即使已在

对象属性中激活了“阴影”(Shadow)。

参见

有关使用设计的基础知识 (页 77)
应用设计 (页 81)
指定 HMI 设备的基本设计用户界面 (页 82)
将设计模板应用到画面 (页 82)
将设计模板应用到控件 (页 84)
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2.1.9.10 将设计模板应用到控件 (RT Professional)

步骤 
要将设计模板应用到控件的可视化，请按以下步骤操作：

1. 在“画面”(Screens) 编辑器中打开画面。

2. 单击工作区中的所需对象。

3. 取消激活“属性 > 属性 > 外观 > 样式 > 将项目设置用于设计”(Properties > Properties > 
Appearance > Style > Use project settings for design)。

4. 从选择列表中选择设计。

将按照设计中指定的样式来显示控件。 

参见

有关使用设计的基础知识 (页 77)
应用设计 (页 81)
指定 HMI 设备的基本设计用户界面 (页 82)
将设计模板应用到画面 (页 82)
将设计模板应用于基本对象和元素 (页 83)

2.1.9.11 使用默认设计

简介   
把一个设计指定为默认设计。 如果希望在统一布局中设计多台 HMI 设备的用户界面，请将

所需设计指定为默认设计，并将其分配给 HMI 设备，作为运行系统设置“默认设计”(Default 
design) 中的基本设计。 
如果希望更改画面和对象的布局，则可以根据要求对默认设计进行修改，或将其它设计组态

为默认设计。 以下是使用默认设计的真正优势： 只需点击鼠标，即可实际更改所有 HMI 设
备的画面和对象的布局。 
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组态默认设计

请按如下步骤进行操作：

1. 打开“设计”(Designs) 编辑器。

2. 在工作区“默认”(Default) 列中的设计列表中选择所需设计。
或者：
在工作区中显示所需设计的预览，然后在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规 > 设计 > 默
认”(Properties > Properties > General > Design > Default)。

3. 必要时，可根据要求来修改设计。

使用默认设计

默认设计设置对于满足以下条件的对象均有效：

• 为 HMI 设备激活了“运行系统设置 > 常规 > 设置 > 使用默认设计”(Runtime settings > 
General > Settings > Use default design)。

• 对于画面、基本元素和元素： 在巡视窗口中选择了“属性 > 属性 > 设计 > 设置 > 使用颜

色方案”(Properties > Properties> Design > Settings > Use color scheme)。
• 对于控件： 在巡视窗口中选择了“属性 > 属性 > 外观 > 样式 > 接受项目设置”(Properties 

> Properties > Appearance > Style > Accept project settings)。

参见

有关使用设计的基础知识 (页 77)
设计编辑器 (页 77)
应用设计 (页 81)

2.1.10 使用样式和样式表

2.1.10.1 有关使用样式的基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

样式编辑器是一个全局编辑器。 可在样式编辑器中为显示和操作元素定义统一的外观。 这
样，就可以让运行系统中的对象显示协调一致。 样式编辑器提供有预定义样式。 附加预定

义样式可从 Siemens 工业在线支持 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
91174767)下载。

创建画面

2.1 基础知识

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 85

http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/91174767
http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/91174767


可在选择其中一个预定义样式或创建自已的样式。 样式编辑器的使用可以不考虑具体的设

备和项目。

样式编辑器中的视图

对象在样式编辑器中根据它们的主要视觉特征进行分组。

具有以下分组：

• 按钮、线条以及基于多边形的对象

• 基于文本的对象

• 基于趋势的对象，例如趋势视图，

• 图形或基于数值的对象，例如数值表。

样式项

可使用样式项定义同一样式中画面对象的外观。 可将同一样式中相同类型的多个对象设计

成相互不同。 例如，可以为简单按钮和导航按钮定义不同的样式项。 
在样式编辑器中创建和管理样式项。

样式表

使用样式表可以组态一组对象的相同属性。 在样式表中，可以为所有基于表格的对象定义

表格标题的宽度和背景色。 样式表根据所包含的属性，例如按钮、限制、表格标题等分为

不同的预定义类型。

使用样式表可以定义共享对象属性的设计。 一些特殊的对象属性不包含在样式表中。 可使

用样式为具有视觉一致性的项目设计所有对象。 

管理样式和样式表

在项目库中可以创建及编辑样式和样式表。 若要更好地了解扩展库中各种类型的概况，可

将样式和样式表保存在名称有具体含义的文件夹中。 还应为您自己创建的样式和样式表分

配有意义的名称。 
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面板对样式的支持

可以将样式和样式项分配给面板实例。

不过，面板类型和样式之间并无直接关联，因此无法在面板编辑器中选择和预览样式项。 若
要将某个样式项分配给面板，请在“样式项外观”(Style item appearance) 下输入该样式项的

名称。

如果样式项名称在所用的样式中存在，则会在面板实例中使用组态的样式项。 需确保该名

称正确。

参见

显示预定义样式 (页 88)
定义样式 (页 88)
管理样式 (页 90)
使用样式项 (页 94)
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2.1.10.2 显示预定义样式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在“样式”编辑器中，您可以看到预定义的样式，还可以创建自己的样式，以在运行系统中

表示显示和操作对象。

打开“样式”编辑器

1. 在项目导航中双击“公共数据”(Common data)。
2. 单击“样式”(Styles) 编辑器。将打开该编辑器。

说明

项目导航中的样式编辑器

只有在项目中创建支持样式的设备（如精智面板）时，项目导航中才会显示样式编辑器。

3. 在“样式”编辑器的工作区中显示标准样式：

• WinCC Light
• WinCC Dark
• WinCC Fresh
• WinCC Wireframe。

结果

将在工作区中显示组和单个对象的设置。

接下来将分配预定义样式或定义自己的样式。

预定义样式存在写保护，因此无法更改。

参见

有关使用样式的基础知识 (页 85)

2.1.10.3 定义样式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在“样式”编辑器中，将显示预定义样式。 预定义样式存在写保护，因此无法更改。 
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此外，还可以定义自己的样式，并将其应用于单个对象、组甚至是项目。

定义样式

1. 在项目导航中打开“公共数据”(Common data) 文件夹。

2. 打开“样式”(Style) 编辑器。

3. 单击“样式”(Styles) 区域中的“添加”(Add)。 
创建一个新样式。
库视图打开。 “类型”(Types) 文件夹中会显示该类型的版本。 版本 0.0.1 的状态为“进行中”(in 
progress)。

4. 在巡视窗口中，选择单个对象的颜色、边框和其它设置。

5. 要激活新样式，请选择状态为“进行中”(in progress) 的当前版本，然后在快捷菜单中选择“发
布版本”(Release version)。
新样式就会显示在“样式”编辑器中。
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结果

已添加一个新样式，可将其应用于对象或项目。

以预定义样式为基础来定义样式 
1. 在项目导航中打开“公共数据”(Common data) 文件夹。

2. 打开“样式”(Style) 编辑器。

3. 在工作区中选择一个预定义样式。 
4. 在快捷菜单中选择“复制类型”(Duplicate type) 命令。

将打开“复制类型”(Duplicate type) 对话框。 
5. 用一个有意义的名称覆盖建议的名称。

6. 在“注释”(Comment) 列中，输入样式的描述，例如预定用途。

7. 单击“确定”(OK)，确认输入。

8. 在项目库中选择刚刚创建的类型。

9. 在快捷菜单中选择“编辑新类型”(Edit new type)。
库视图打开。 “类型”(Types) 文件夹中会显示该类型的版本。 版本 0.0.2 的状态为“进行中”(in 
progress)。

10.根据需要对类型进行组态。

11.完成编辑后，从快捷菜单中选择“发布版本”(Release version) 命令。 

结果

组态了一个以 WinCC 的预定义样式为基础的新样式。

参见

有关使用样式的基础知识 (页 85)
类型版本的状态 (页 2102)

2.1.10.4 管理样式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

删除样式

可删除用户自己定义的样式。

1. 在项目导航中打开“公共数据”(Common data) 文件夹。

2. 打开“样式”(Style) 编辑器。
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3. 在工作区中选择要删除的样式。

说明

无法删除 WinCC 的预定义样式。

4. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

删除样式。

编辑样式

可对用户自己定义的样式进行编辑。

1. 打开项目库。

2. 选择要更改的样式的已发布版本。

3. 在快捷菜单中选择“编辑类型”(Edit type)。
创建状态为“进行中”(in progress) 的新版本。

4. 在巡视窗口中进行所需的更改。

5. 完成编辑后，从快捷菜单中选择“发布版本”(Release version) 命令，以便更改生效。
更改随即生效。

确定项目的标准样式 
可为项目分配标准样式，从而使项目中的所有显示对象均具备一样的显示效果。

1. 在项目导航中打开“公共数据”(Common data) 文件夹。

2. 打开“样式”(Style) 编辑器。

3. 在工作区中激活一个样式。

激活的样式作为项目中的标准样式。 将设备添加至项目时，该设备使用此标准样式。

更改特定设备的样式

在项目中可更改特定设备的样式。

1. 打开 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings) 编辑器。

2. 在“常规”(General) 下选择设备样式。

将所选样式应用于该设备。 
如果未分配设备样式，设备将使用项目的标准样式。
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参见

有关使用样式的基础知识 (页 85)

2.1.10.5 按设备尺寸调整字号 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

可在样式编辑器中定义要为其对象应用样式的设备的尺寸。 这意味着您可以在样式中指定

与设备相关的字号。 通过选择特定的参考大小，所有字号都会根据设备尺寸自动调整。 
下表显示了设备尺寸和参考字号（以像素为单位）：

设备尺寸 字号（以像素为单位）

4" 显示器 15 px
7" 显示器 17 px
9" 显示器 15 px
12" 显示器 19 px
15" 显示器 19 px
19" 显示器 17 px
22" 显示器 21 px
WinCC RT Advanced 17 px
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激活字号的自动调整

1. 在项目窗口中，双击“运行系统设置”(Runtime settings) 编辑器。

2. 单击“常规”(General)。
3. 激活“常规 > 画面”(General > Screen) 下的“调整样式中的字号”(Adjust font size in style) 选

项。

根据设备尺寸自动调整字号的功能已在一个样式中激活。 

调整设备样式中的字号 
1. 在项目库中打开要编辑的相应样式。

2. 在工作区中选择 HMI 设备的参考尺寸：

该样式中的所有字号都会根据所选的设备尺寸自动调整。 
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2.1.10.6 使用样式项 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

通过使用样式项，可在不更改整个设备样式的情况下更改一个画面对象的样式。 例如，您

可借助不同的样式项来定义多种类型的按钮，以便在一个或多个设备中显示相同的外观。

各个样式项在样式编辑器中定义。 

添加新样式项

1. 打开项目库。

2. 选择要更改的样式的已发布版本。

3. 从快捷菜单中选择“编辑类型”(Edit type)。
已创建状态为“正在进行中”的新版本。

4. 选择要以其它样式使用的对象。

5. 单击该对象名称旁的加号。

一个新的样式项创建出来。
您也可以从该对象的快捷菜单中选择“复制样式项”(Duplicate style item)。 

6. 在巡视窗口中进行所需更改。

7. 在“属性 > 其它 > 对象 > 名称”(Properties > Miscellaneous > Object > Name) 下为新的样式
项分配一个有意义的名称。

8. 发布该版本的样式。

删除样式项

可删除用户自己定义的样式项。

1. 打开项目库。

2. 选择该样式项所属的样式。

3. 打开状态为“正在进行中”的版本。
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4. 在工作区中选择要删除的样式项。

5. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

说明

预定义的 WinCC 样式项无法重命名或删除。

该样式项已删除。

为对象指定样式项

如果已在设备样式中为一个对象组态其它样式项，则可将预定义的样式项用于画面对象。 
1. 打开“属性 > 样式/设计 > 设置”(Properties > Styles/Designs > Settings)。
2. 启用“使用样式/设计”(Use style/design) 选项。

3. 在“样式项外观”(Style item appearance) 下选择预定义的样式项。

该对象显示为选定的样式项。

2.1.10.7 有关使用样式表的基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

一些画面对象具有相同属性，可以进行同样的组态。这些常规属性以样式表的形式分组。使

用样式表可同时为多个对象的多个属性进行相同的组态。 

样式表类型

样式表分为多种预定义类别。每种类别均包含特定数目的由不同对象共享的共同属性。创建

样式表时选择所需的类别。样式表仅适用于定义为相应类别的对象。
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下表列出了支持的类别以及可以使用相应类别组态的对象。

类别/对象 折线/
线条

基于文本的对

象

按钮 基于数值的对

象

基于表格的对

象

图表

按钮 - - √ - √ √
对象实体 √ - - √ √ √
图表主体 - - - - - √
焦点和选择 - √ √ - √ √
限制 - √ - √ - -
标签 - - - √ - -
缩放 - - - √ - -
表格主体 - - - - √ √
表格标题 - - - - √ √
文本域 - √ - - - -

使用样式表

编辑样式时可将样式表应用到样式项。在样式表中组态的属性将传送给样式项。 
要将样式表应用到样式项，可将所需的样式表从任务卡拖放到工作区的样式项中。

管理样式表

样式表为库类型。在项目库中管理样式表。在编辑样式期间，可使用项目库“样式表 > 类
别”(Style sheets > Categories) 任务卡中的样式表类别。

“样式表 > 视觉属性”(Style sheets > Visual attributes) 任务卡中提供支持于某一样式表类型

的样式表。该任务卡中包含预定义样式表以及用户自行创建和发布的样式表。

2.1.10.8 创建新的样式表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

可以在样式表中组态相似类型的多个对象的属性。
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创建新的样式表

1. 打开项目库。

2. 单击“添加新类型”(Add new type) 按钮。
将打开“添加新类型”(Add new type) 对话框。

3. 选择对话框中的“HMI 样式表”(HMI style sheet) 选项。

4. 选择样式表的类型。

5. 为样式表分配一个有具体含义的名称。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。
已创建一个新的样式表。

基于样式创建新的样式表

要在编辑样式时自动组态相似画面对象的属性，需基于已组态的样式项的属性创建新的样式

表。 
1. 选择希望用于创建样式表的样式项。

2. 从快捷菜单中选择“创建新的样式表”(Create new style sheet)。
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3. 从子菜单中选择样式表的类别。
将打开“添加类型”(Add type) 对话框。

4. 为样式表分配一个有具体含义的名称。

5. 单击“确定”(OK) 进行确认。
基于样式的新样式表创建完毕，已添加到“样式表 > 视觉属性”(Style sheets > Visual 
attributes) 任务卡中。
样式表的属性来自所选样式项。 所选样式中未包含的样式表属性已被分配默认值。 

2.1.10.9 管理样式表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

可以在项目库中编辑、复制和删除样式表。

还可使用“样式表 > 类别”(Style sheets > Categories) 任务卡快捷菜单中的命令打开、复制、

创建和删除样式表。 

编辑样式表 
用户可编辑自行创建的样式表。 
1. 打开项目库。

2. 选择要更改的样式表的已发布版本。

3. 从快捷菜单中选择“编辑类型”(Edit type)。
已创建状态为“正在进行中”的新版本。

4. 在巡视窗口中进行所需更改。

5. 完成编辑后，从快捷菜单中选择“发布版本”(Release version) 命令，使更改生效。
更改随即生效。
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删除样式表

用户可删除自行定义的样式表。

1. 打开项目库。

2. 在项目库中选择要删除的样式表。 

说明

无法删除 WinCC 预定义的样式表。

说明

无法删除类型为“正在进行中”的样式表。 要删除样式表，首先需要发布样式表的所有

版本。

3. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

样式表已删除。

复制样式表

1. 打开项目库。

2. 选择要复制的样式表。

3. 在快捷菜单中选择“复制类型”(Duplicate type)。
4. 用一个有意义的名称覆盖建议的名称。

5. 在“注释”(Comment) 列中，输入样式表的描述，例如预定用途。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。
所需的样式表已复制完毕并存储在同一文件夹下。

2.1.10.10 使用样式表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在样式编辑器中编辑样式时可使用样式表。 样式表为对象特定，仅应用于与其兼容的样式

项。 
仅可将已发布版本的样式表应用于样式项。

样式表的使用方式有以下几种：

• 要设计所选的样式项，可将样式表拖到样式编辑器的样式项上。

• 要设计某个组中的多个样式项，可将样式表拖到样式项的某个组上。

• 要设计与样式表兼容的样式的所有样式项，可将样式表拖到样式编辑器的空白区域中。
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要求

• 已创建样式。

• 某个版本的样式打开并处于“进行中”状态。

将样式表应用于样式项

1. 从“样式表 > 类别”(Style sheets > Categories) 任务卡中选择样式表类别。

2. 从“样式表 > 视觉属性”(Style sheets > Visual attributes) 任务卡中选择所需的样式表。

3. 通过拖放操作将所选的样式表拖到样式项上。

将样式表拖放到样式项上时，样式项将应用该样式表的各项设置。 

说明

样式项与所用的样式表之间并无关联。 更改样式表时，所做更改不会自动应用于样式项。 
再次应用样式表，可以使对样式表所做的更改在样式项中生效。  

说明

样式表与画面对象之间没有链接。 可通过清理库或更新库版本来删除未使用的或者已过

期的样式表版本。 

结果

已将样式表应用于样式中的某个样式项。
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2.2 使用对象和对象组

2.2.1 使用对象

2.2.1.1 对象概述 (RT Professional)

简介

对象是用于设计项目画面的图形元素。    
“工具箱”(Toolbox) 任务卡包含可用于 HMI 设备的所有对象。

激活“任务卡”(Task Card) 选项可以显示带有菜单命令“视图”(View) 的工具窗口。 
工具箱所含的选项板因当前激活的编辑器而异。如果“画面”(Screens) 编辑器处于打开状态，

则工具箱包含以下选项板：

• “基本对象”

基本对象包括诸如“线”、“圆”、“文本域”或“图形视图”等基本图形对象。 
• “元素”

元素包括“I/O 域”、“按钮”或“量表”等基本控制元素。

• “控件”

控件用于提供高级功能。它们也动态地代表过程操作，例如“趋势视图”和“配方视图”。

• “我的控件”(My controls)
在此选项板上，可向工具箱窗口添加 ActiveX 控件和简单的 .Net 控件。从这个选项板，可

将 ActiveX 控件合并到项目中。存在以下限制：

– 只能使用在组态计算机的操作系统中注册的 ActiveX 控件。

– TIA Portal 仅支持简单的 .Net 控件。XAML 控件，比如 WPF (Windows Presentation 
Foundation) 控件，则不受支持。
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• “图形”

图形以目录树结构的形式细分为多个主题。各文件夹包含以下图形表示：

– 机器和工厂区域

– 测量设备

– 操作员控件

您可以创建指向您自己的图形文件夹的链接。外部图形位于这些文件夹和子文件夹中。它

们显示在工具箱中，并通过链接集成到项目中。 
• “库”(Libraries) 任务卡

除了显示和操作对象，还提供库对象。它们位于“库”(Libraries) 任务卡的选项板中。库

包含预组态的对象，如管道、泵或预组态按钮的图形。还可以将库对象的多个实例集成

到项目中，而不必重新组态。

WinCC 软件包中包含诸如“HMI Buttons & Switches”之类的库。 
也可以在用户库中存储自定义对象和面板。面板是通过现有画面对象创建、并为其定义

可组态属性的对象。 

基本对象

图标 对象 说明

“线” -
“折线” 折线是开放对象。即使起点和终点坐标相同，它们包围的区

域也不能填充。如果要填充多边形，请选择“多边形”对象。

“多边形” -
“椭圆” -
“圆” -
“矩形” -
“圆弧” 圆弧是开放对象。即使起点和终点坐标相同，它们包围的区

域也不能填充。如果要填充圆，请选择“圆”或“圆扇形”

对象。

“椭圆弧” 椭圆弧是开放对象。即使起点和终点坐标相同，它们包围的

区域也不能填充。如果要填充椭圆，请选择“椭圆”或“椭

圆扇形”对象。

“圆扇形” -
“椭圆扇形” -
“连接器” 将对象与线条相连。

“文本域” 一行或多行文本。字体和布局是可调整的。
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图标 对象 说明

“图形视图” 显示来自外部图形程序的图形并插入 OLE 对象。可使用以下

图形元素：“*.emf”、“*.wmf”、“*.dib”、“*.bmp”、
“*.jpg”、“*.jpeg”、“*.gif”、“*.tif”和“*.svg”。

“管道” 用管道系统中的多个弯曲来表示连续管道。

“双 T 形管” 表示管道系统中的管道接口。

  “T 形管” 表示 T 形管连接。

“管道弯头” 表示管道的弯曲部分。

元素

图标 对象 说明

“I/O 域” 输出变量的值，和/或将值写入变量。

可以为显示在 I/O 域中的变量值定义限值。要在运行系统

中隐藏操作员输入，请组态“隐藏输入”(Hidden input)。
“可编辑的文本域” 在画面上的一个矩形中显示多行文本。

“列表框” 显示多个列表条目的选择。

“组合框” 在下拉列表中显示多个条目的选择。

“按钮” 根据组态执行函数列表或脚本。

“圆形按钮” 操作过程，例如确认报警。

“符号 I/O 域” 输出变量的值，和/或将值写入变量。根据变量值显示相关

文本列表中的文本。

“图形 I/O 域” 输出变量的值，和/或将值写入变量。根据变量值显示相关

图形列表中的图形。

“棒图” 棒图以带刻度的棒图形式显示 PLC 值。

“符号库” 用于添加基于同名控件的画面对象。 
“滚动条” 用于显示当前值或输入数值。

“滚动条” 在 PLC 上输入数字值，并可对值进行平稳调整。

“复选框” 选择选项。

“选项按钮” 选择一个选项。

“量表” 显示数字值。

量表的外观是可调整的。
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图标 对象 说明

“时钟” 以模拟或数字格式显示系统时间。

“存储空间视图” 显示现有存储空间大小。

控件

图标 对象 描述

“画面窗口” 显示对象的其它画面。

“f(t) 趋势图” 以来自 PLC 或日志的值表示多条曲线。

“f(x) 趋势视图” 将一个变量的值表示为另一个变量的函数。

“表格视图” 在表中表示当前过程数据或归档的过程数据。

“数值表” 在表中表示评估后的数据和统计数据。

“系统诊断视图” 提供所有带诊断功能的设备的总览。

显示工厂中的错误。

“用户视图” 允许管理员在 HMI 设备上管理用户。

还允许没有管理员权限的操作员更改其密码。

“HTML 浏览器” 显示 HTML 页面。

“打印作业/脚本诊断” 显示全局脚本应用程序和日志系统的数据以进行

编辑。

“配方视图” 用于显示和修改配方。

媒体播放器 可播放视频和音频文件。

“通道诊断显示” 允许用户控制处于激活状态的连接。

“报警视图” 显示报警缓冲区或报警日志中当前未决的报警或

报警事件。

“PLC 代码视图”1) 显示使用 LAD 或 FBD 编程语言编写过的 PLC 程序。

“ProDiag 概览”2) 指示操作数监视的当前状态。

“GRAPH 概览”2) 以顺序或单步视图形式显示程序的当前状态。

“条件分析视图”3) 显示程序中由条件分析确定的错误操作数。

1) 适用于设备版本 V14 或更高版本

2) 适用于设备版本 V14 或更高版本
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3) 适用于设备版本 V15 或更高版本

说明

某些工具箱对象的功能可能会受到限制或者根本不可用。这取决于正在组态的 HMI 设备。不

可用的对象属性显示为禁用状态，因此无法选择。

说明

支持 TIA Portal V15 及以上版本的 SVG 图形

可在以下画面对象中使用 SVG 图形：

图像（作为背景图像）

圆形按钮

图形视图

图形 I/O 域
图形列表条目

参见

对象概述 (页 105)
设计对象 (页 129)
设计对象 (页 129)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.1.2 对象概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

对象是用于设计项目画面的图形元素。     
“工具箱”(Toolbox) 任务卡包含可用于 HMI 设备的所有对象。激活菜单命令“视图”(View) 下的

“任务卡”(Task Card) 选项可以显示该任务卡。 
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工具箱所含的选项板因当前激活的编辑器而异。如果“画面”(Screens) 编辑器处于打开状态，

则工具箱包含以下选项板：

• “基本对象”

基本对象包括诸如“线”、“圆”、“文本域”或“图形视图”等基本图形对象。 
• “元素”

元素包括“I/O 域”、“按钮”或“量表”等基本控制元素。

• “控件”

控件用于提供高级功能。它们还以动态形式表现过程操作，例如趋势视图和配方视图。

• “图形”

图形以目录树结构的形式细分为多个主题。各文件夹包含以下图形表示：

– 机器和工厂区域

– 测量设备

– 操作员控件

– 标志

– 建筑物

您可以创建指向您自己的图形文件夹的链接。外部图形位于这些文件夹和子文件夹中。它

们显示在工具箱中，并通过链接集成到项目中。 
• “库”(Libraries) 任务卡

除了显示和操作对象，还提供库对象。它们位于“库”(Libraries) 任务卡的选项板中。库

包含预组态的对象，如管道、泵或预组态按钮的图形。还可以将库对象的多个实例集成

到项目中，而不必重新组态。

WinCC 软件包中包含诸如“HMI Buttons & Switches”之类的库。

还可以在用户库中存储自定义的对象以及面板。

面板是通过现有画面对象创建、并为其定义可组态属性的对象。 

说明

HMI 设备相关性

某些工具箱对象的功能可能会受到限制或者根本不可用。这取决于正在组态的 HMI 设备。

不可用的对象属性显示为禁用状态，因此无法选择。 

基本对象

图标 对象 说明

“线” -
“折线” 折线是开放对象。即使起点和终点坐标相同，它们包围的区域

也不能填充。如果要填充多边形，请选择“多边形”对象。
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图标 对象 说明

“多边形” - 
“椭圆” -
“圆” -
“矩形” -
“文本域” 一行或多行文本。字体和布局是可调整的。

“图形视图” 显示来自外部图形程序的图形并插入 OLE 对象。可使用以下图

形格式：“*.emf”、“*.wmf”、“*.dib”、“*.bmp”、“*.jpg”、
“*.jpeg”、“*.gif”和“*.tif”。

元素

图标 对象 说明

“I/O 域” 输出变量的值，和/或将值写

入变量。

可以为显示在 I/O 域中的变量

值定义限值。要在运行系统

中隐藏操作员输入，请组态

“隐藏输入”(Hidden input)。
“按钮” 根据组态执行函数列表或脚

本。

“符号 I/O 域” 输出变量的值，和/或将值写

入变量。根据变量值显示相

关文本列表中的文本。

“图形 I/O 域” 输出变量的值，和/或将值写

入变量。根据变量值显示相

关图形列表中的图形。

“日期/时间域” 输出系统日期和时间，或输

出变量中的时间和日期。操

作员可输入新值。显示格式

是可调整的。

“棒图” 棒图以带刻度的棒图形式显

示 PLC 值。

“充电情况” 显示无线移动面板的电池的

充电情况。 
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图标 对象 说明

“开关” 在两个定义的状态之间切

换。可用文本或图形给开关

加标签。

“滚动条” 显示来自 PLC 的当前值，或将

数字值发送到 PLC。
“符号库” 用于添加基于同名控件的画

面对象。 
“有效范围名称” 显示有效范围的名称。

“有效范围名称 (RFID)” 显示有效范围 (RFID) 的名称。

“有效范围信号” 指示无线移动面板在有效范

围内定位的精确度。 
“WLAN 接收” 指示 WLAN 无线连接的连接

状况。

“量表” 显示数字值。

量表的外观是可调整的。

“区域名称” 显示区域的名称。

“区域信号” 指示无线移动面板在区域内

定位的精确度。

“时钟” 以模拟或数字格式显示系统

时间。

控件

图标 对象 说明

“报警视图” 显示报警缓冲区或报警日志中当前未决的报警或

报警事件。

“趋势视图” 以来自 PLC 或日志的值表示多条曲线。

“用户视图” 允许管理员在 HMI 设备上管理用户。

还允许没有管理员权限的操作员更改其密码。

“HTML 浏览器” 显示 HTML 页面。

“摄像机视图”1) 显示来自所连网络摄像机的画面。

“PDF 视图” 显示 PDF 文档。
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图标 对象 说明

“监控表” 此功能使操作员能够从 HMI 设备对所连 SIMATIC 
S7 中的各地址区域进行直接读/写访问。

“Sm@rtClient 视图” 允许操作员远程监视和维护连接的设备。

“配方视图” 显示数据记录，并允许编辑。

“f(x) 趋势视图” 将一个变量的值表示为另一个变量的函数。

“系统诊断视图” 提供所有带诊断功能的设备的总览。

显示工厂中的错误。

“PLC 代码视图”2) 显示使用 LAD 或 FBD 编程语言编写过的 PLC 程
序。

“GRAPH 概览”3) 显示 PLC 顺控程序已执行步骤的当前程序状态。

“ProDiag 概览”3) 指示操作数监视的当前状态。

“条件分析视图”4) 显示程序中由条件分析确定的错误操作数。

“媒体播放器”  媒体文件在媒体播放器中显示。

1) 适用于精智面板和 KTP 移动面板（自设备版本 V13 起）和 RT Advanced（自设备版本 V14 
SP1 起）

2) 适用于 WinCC Runtime Advanced（自设备版本 V14 起）以及精智面板和 KTP 移动面板（自

设备版本 V14 起，显示屏大小 > 4''）。

3) 适用于 WinCC Runtime Advanced、精智面板和 KTP 移动面板（自设备版本 V14 起）

4) 适用于设备版本 V15 或更高版本

参见

对象概述 (页 101)
用于编辑对象的选项 (页 113)
插入对象 (页 115)
删除对象 (页 116)
定位对象 (页 117)
调整对象大小 (页 119)
选择多个对象 (页 121)
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对齐对象 (页 122)
向前或向后移动对象 (页 125)
显示画面区域外的对象 (页 126)
旋转对象 (页 127)
翻转对象 (页 128)
设计对象 (页 129)
设计对象 (页 129)
隐藏或显示对象 (页 153)
管理自定义控件 (页 157)
外部图形 (页 160)
管理外部图形 (页 162)
将外部图像存储在图形库中 (页 163)
关于组的基础知识 (页 172)
键盘访问概述 (页 180)
示例：插入和组态矩形 (页 188)
闪烁 (页 150)
插入相同类型的多个对象（图章） (页 151)
画面基础知识 (页 43)
闪烁 (页 149)
对象概述 (页 110)
在运行系统中旋转对象 (页 140)
重新定位多个对象并调整其大小 (页 153)

2.2.1.3 对象概述 (Basic Panels)

简介

对象是用于设计项目画面的图形元素。     
“工具”(Tools) 任务卡包含了支持于 HMI 设备的所有对象。激活菜单命令“视图”(View) 下的

“任务卡”(Task Card) 选项可以显示该任务卡。 
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工具箱所含的选项板因当前激活的编辑器而异。如果“画面”(Screens) 编辑器处于打开状态，

则工具箱包含以下选项板：

• “基本对象”

基本对象包括诸如“线”、“圆”、“文本域”或“图形视图”等基本图形对象。 
• “元素”

元素包括“I/O 域”、“按钮”或“量表”等基本操作员控件。

• “控件”

控件用于提供高级功能。它们还以动态形式表现过程操作，例如趋势视图和配方视图。

• “图形”

图形以目录树结构的形式细分为多个主题。各文件夹包含以下图形表示：

– 机器和工厂区域

– 测量设备

– 操作员控件

– 标志

– 建筑物

您可以创建指向您自己的图形文件夹的链接。外部图形位于这些文件夹和子文件夹中。它

们显示在工具箱中，并通过链接集成到项目中。 
• “库”(Libraries) 任务卡

除了显示和操作元素，还包括库对象。它们位于“库”(Libraries) 任务卡的选项板中。库

包含预组态的对象，如管道、泵或预组态按钮的图形。还可以将库对象的多个实例集成

到项目中，而不必重新组态。

WinCC 软件包中包含诸如“HMI Buttons & Switches”之类的库。

还可以在用户库中存储自定义的对象以及面板。

面板是通过现有画面对象创建、并为其定义可组态属性的对象。 

说明

HMI 设备相关性

某些工具箱对象的功能可能会受到限制或者根本不支持。这取决于正在组态的 HMI 设备。

不支持的对象属性显示为禁用状态，因此无法选择。 

基本对象

符号 对象 描述

“线” -
“椭圆” -
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符号 对象 描述

“圆” -
“矩形” -
“文本域” 一行或多行文本。字体和布局是可调整的。

“图形视图” 显示来自外部图形程序的图形并插入 OLE 对象。可使用以下图

形格式：“*.emf”、“*.wmf”、“*.dib”、“*.bmp”、“*.jpg”、
“*.jpeg”、“*.gif”和“*.tif”。

元素

符号 对象 描述

“I/O 域” 输出变量的值，和/或将值写入变量。

可以为显示在 I/O 域中的变量值定义限值。要在运行系统中

隐藏操作员输入，请组态“隐藏输入”(Hidden input)。
“按钮” 根据组态执行函数列表或脚本。

“符号 I/O 域” 输出变量的值，和/或将值写入变量。根据变量值显示相关文

本列表中的文本。

“图形 I/O 域” 输出变量的值，和/或将值写入变量。根据变量值显示相关图

形列表中的图形。

“日期/时间域” 输出系统日期和时间，或输出变量中的时间和日期。操作员

可输入新值。显示格式是可调整的。

“棒图” 棒图以带刻度的棒图形式显示 PLC 值。

“开关” 在两个定义的状态之间切换。支持文本或图形给开关加标签。

控件

符号 对象 描述

“报警视图” 显示报警缓冲区或报警日志中当前未决的报警或

报警事件。

“趋势视图” 以来自 PLC 或日志的值表示多条曲线。

“用户视图” 允许管理员在 HMI 设备上管理用户。

还允许没有管理员权限的操作员更改其密码。

“HTML 浏览器”1) 显示 HTML 页面。
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符号 对象 描述

“配方视图” 显示数据记录，并允许编辑。

 
“系统诊断视图” 提供所有可诊断设备的总览。

显示工厂中的错误。

1) 用于第二代基本面板。

参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.4 用于编辑对象的选项

简介

对象是用于设计项目画面的图形元素。 
可用以下选项来编辑对象：

• 使用快捷菜单复制、粘贴或删除对象。如果将某对象复制到画面中，但画面中已包含同

名对象，则将更改该对象的名称。

• 保持所插入对象的标准大小或在插入时自定义对象大小。    
• 将对象移动到其它对象的前面或后面。      
• 旋转对象    
• 镜像对象    
• 定义对象的 Tab 顺序  
• 图章：插入多个相同类型的对象  
• 同时选择多个对象    
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• 重新定位多个对象并调整其大小  
• 可以将外部图形分配给对象，例如在图形视图中。

只能查看先前存储在 WinCC 项目的图形浏览器中的图像。   
可按如下方式将图形保存在图形浏览器中：

– 从“图形”对象组拖放到工作区的图像

– 存为以下格式的图形文件：*.bmp、*.dib、*.ico、*.emf、*.wmf、*.gif、*.tif、
*.svg、*.jpeg 或 *.jpg

– OLE 对象

既可以创建新的 OLE 对象，也可以将现有的图形文件另存为 OLE 对象。要保存 OLE 对
象，必需在组态计算机上安装了 OLE 兼容的图形程序。         

参见

插入对象 (页 115)
删除对象 (页 116)
定位对象 (页 117)
调整对象大小 (页 119)
选择多个对象 (页 121)
对齐对象 (页 122)
向前或向后移动对象 (页 125)
显示画面区域外的对象 (页 126)
旋转对象 (页 127)
翻转对象 (页 128)
插入相同类型的多个对象（图章） (页 151)
隐藏或显示对象 (页 153)
管理自定义控件 (页 157)
外部图形 (页 160)
管理外部图形 (页 162)
将外部图像存储在图形库中 (页 163)
示例：插入和组态矩形 (页 188)
对象概述 (页 105)
重新定位多个对象并调整其大小 (页 153)
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2.2.1.5 插入对象

简介         
在“画面”或“报告”编辑器中，将对象插入“工具箱”(Toolbox) 任务卡中。使用鼠标将对

象拖入工作区。粘贴对象时，可以保持对象原始大小，也可以进行缩放。 
另外，还可以通过剪贴板将对象在编辑器之间进行复制或者移动，例如，将一个画面对象传

送到报告中。也可以使用鼠标替代剪贴板来进行复制和移动：

• 复制：<Ctrl + 拖放>
• 移动：拖放

说明

精简系列面板

“报表”编辑器不可用于精简系列面板。

要求

打开“工具”任务卡。

以标准大小插入对象

1. 在“工具箱”任务卡中选择所需的图形对象，或在 WinCC 图形文件夹中选择所需的图形。
当工作区上移动光标时，光标会变成带有附加对象图标的十字准线。 

2. 单击工作区中要插入对象或图形的位置。
对象就以标准大小插入到了工作区中的所需位置。 

还可以在“工具箱”(Toolbox) 任务卡中双击该对象。

复制对象

1. 选择所需的对象。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
3. 单击目标位置，然后在快捷菜单中选择“粘贴”(Paste)。
WinCC 即在目标位置处插入此对象的副本。只能更改适合相应上下文的属性。 
示例：在“画面”(Screens) 编辑器中，可以将 I/O 域的模式设置为输入和输出。在“报

告”(Reports) 编辑器中，将模式设置为“输出”。 
原始对象和副本并未互连，将单独对其进行组态。
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插入线条

1. 在“工具”任务卡中选择所需图形对象。

2. 单击工作区域中的某个位置。即插入标准大小的线条。 

插入多边形或折线

1. 在“工具”任务卡中选择所需对象“折线”或“多边形”。

2. 单击工作区域中的某个位置。这将确定对象的起点。

3. 单击工作区域中的另一处位置。设置交叉点。

4. 为每个添加的交叉点，单击其在工作区域中的相应位置。

5. 双击工作区域中的某个位置。设置 后一个交叉点。
这将确定多边形或折线的所有点。

说明

精简系列面板

“多边形”和“折线”对象不可用于精简系列面板。

说明

如果要插入同类型的多个对象，可使用“标记”功能。这样可避免在每次插入对象前都必须在

“工具”任务卡中重新选择该对象。为此，在“工具”任务卡的工具栏中选择  图标。

参见

向前或向后移动对象 (页 125)
对象概述 (页 105)

2.2.1.6 删除对象

简介   
可以单独删除对象或选择多个同时删除。 

要求

已打开至少包含一个对象的工作区。
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步骤

1. 选择要删除的对象。
为了删除多个对象，按住 <Shift> 键并逐个选择要删除的对象。 或者，通过鼠标拖放 大化
目标对象的区域。 

2. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete)。

结果

选定对象即删除。 

参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.7 定位对象

简介

选择对象时，对象被带有调整大小拖动点矩形包围。此矩形是选择矩形。通过包围对象的矩

形左上角的坐标来定义对象位置。     

说明

如果此位置在工作区域以外，对象就不会显示在运行系统中。

位置和对齐方式

可以在工作区域中显示网格。通过以下 3 个选项可以轻松定位对象：

• “网格对齐”(Snap to grid)：重新定位对象时，将自动与网格对齐并粘贴到网格上。如果

按住 <Alt> 键，对象则不再与网格对齐。

• “对象对齐”(Snap to objects)：重新定位对象时，将以帮助行形式进行显示。在定位过程

中，可以使用其它对象进行定位。

• “无”(None)：可以将对象定位到任何位置。 
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通过如下步骤，可以激活和禁用网格和选项： 
• 在“选项 > 设置 > 可视化 > 画面”(Options > Settings > Visualization > Screen) 菜单中

• 在“布局 > 网格”(Layout > Grid) 任务卡中

要求

已打开至少包含一个对象的工作区。

步骤

1. 选择想要移动的对象。
用带有尺寸控制点的矩形将所选对象框起。

2. 左键单击对象，并按住鼠标按钮。

3. 将鼠标指针移动到新位置。
对象的轮廓随鼠标的移动而移动，定位对象的新位置。

对象开始时保持在其原位置。

4. 现在释放鼠标按钮。
对象将移动到选择矩形轮廓所指示的位置。

其它方法

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“位置和大小”下输入位置的 X 和 Y 值。

结果

对象显示在其新的位置。 

参见

对象概述 (页 105)
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2.2.1.8 调整对象大小

简介

选择对象时，通过一个矩形方框将整个对象框起。 下列选项可用于调整对象的大小： 
• 使用鼠标拖动该矩形方框。

• 在“巡视”窗口中修改“大小”(Size) 属性。

要求

已打开至少包含一个对象的工作区。

步骤     
1. 选择想要调整其大小的对象。

显示选择矩形。 下图展示了一个已选对象：

2. 将矩形的尺寸控制点拖动到一个新位置。
对象的大小已改变。

– 如果设置“网格对齐”(Snap to grid) 功能，则对象大小将与网格图案对齐。

– 按下 <ALT> 后，在拖动对象期间该功能禁用。

要让对象按一定比例缩放，可在使用鼠标更改大小时按住 <Shift> 键。

其它方法

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“位置和大小”(Position & Size) 下，输入对象的大小。

使对象大小一致     
1. 选择对象。

2. 现在，单击下列其中一个按钮：  或  或  
所选对象大小互相匹配。

创建画面

2.2 使用对象和对象组

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 119



以下画面显示了如何将所选对象调整到参考对象的高度：

 

 

 

图标 描述

  将所选对象与参考对象的宽度对齐。

  将所选对象与参考对象的高度对齐。

  将所选对象与参考对象的宽度和高度对齐。

结果

对象将以新大小显示。 

参见

对象概述 (页 105)
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2.2.1.9 选择多个对象

简介    
选择想相互对齐或更改全局属性的所有对象。 这一操作过程称为“多项选择”(multiple 
selection)。 
“巡视”窗口显示所选对象的所有属性。 
现在可使用多种方法一次选择多个对象：

• 在对象周围绘制一个选择框。

• 按住 <Shift> 键，然后单击所需对象。

多项选择的选择框

选择框包围多项选择的所有对象。 这种选择框与框起单个对象的矩形相当。

选择框不可见。 进行多项选择时，将显示下列框：

• 参考对象以其周围的矩形指示。

• 其它所选对象以短划线边框指示。

指定参考对象   
参考对象是用于定位其它对象的对象。 一个带有句柄的矩形框住引用对象。 下图展示了带

有另外两个所选对象的参考对象：

参考对象的指定有以下可选方式：

• 通过多项选择来选择对象。 先选择的对象就是参考对象。

• 在对象周围绘制一个选择框。 参考对象被自动编译。 如果希望在选择的对象中指定一个

不同的对象作为参考对象，可单击所需的对象。 该操作不会取消多项选择。
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要求

已打开包含至少两个对象的工作区。

使用选择框选择多个对象

1. 将鼠标指针置于工作区中要选择的某一个对象附近。

2. 按住鼠标按钮，在要选择的对象周围绘制选择框。

或：

1. 按住 <Shift> 键。

2. 连续单击相关对象。
所有选择的对象都由框标识。
先选择的对象被识别为参考对象。

说明

要从多项选择中删除某个对象，可按住 <SHIFT> 并再次单击相关对象。

结果

将选择多个对象。 其中一个对象被识别为参考对象。 现在可以进行下列步骤：

• 更改所有对象的对象属性

• 拖动选择框来放大或缩小所有对象，从而按相同比率调整所有对象的大小

• 以一个组的形式移动所有对象

• 将其它对象与参考对象对齐

参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.10 对齐对象

步骤

1. 通过多项选择来选择对象。

2. 指定作为参考对象的对象。

3. 在工具栏或快捷菜单中，选择所需命令（请参见下表）。
所选对象将对齐。
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对齐对象     
将所选对象与参考对象对齐。 

图标 描述

将所选对象与参考对象的左边缘对齐。 
将所选对象与参考对象的垂直中心坐标轴对齐。 
将所选对象与参考对象的右边缘对齐。 
将所选对象与参考对象的上边缘对齐。 
将所选对象与参考对象的水平中心坐标轴对齐。 
将所选对象与参考对象的下边缘对齐。 
将所选对象与参考对象的中心点对齐。 
竖直对齐画面中所选的对象。

对象对齐

重新定位对象时，会同时显示帮助线。在定位过程中，可以使用其它对象作为参照。

如果使用键盘，按下 Alt 键。 使用箭头键移动所选对象时，将显示下一个锚点。

均 分布对象     
至少需要选择三个对象。 不需要参考对象。

1. 选择对象。

2. 单击“横向等距分布”(Distribute horizontally equal) 或“纵向等距分布”(Distribute vertically 
equal) 按钮。
等间距分布所选对象。
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以下画面显示了如何等间距分布所选对象：

图标 描述

水平等间距分布对象。 
左侧和 右侧的对象位置保持不变。 所有其它对象在这两个对象之间均

分布。 
垂直等间距分布对象。 
上面和 下面（右侧和左侧）的对象位置保持不变。 所有其它对象在这两

个对象之间均 分布。 

参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.11 使用键盘快捷键移动对象

简介

可以使用快捷键在画面中移动对象，或者按照类型选择这些对象进行移动。

使用键盘控制对象

功能 键盘快捷键

将所选择的画面对象向左移动至第一个可用垂直对齐位置。 <Alt+Shift+左>
将所选择的画面对象向右移动至第一个可用垂直对齐位置。 <Alt+Shift+右>
将所选择的画面对象向上移动至第一个可用水平对齐位置。 <Alt+Shift+上>
将所选择的画面对象向下移动至第一个可用水平对齐位置。 <Alt+Shift+下>
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功能 键盘快捷键

选择此类型的所有画面对象。 <Ctrl+Shift+A>
选择支持使用样式的所有对象。 <Ctrl+Shift+D>

2.2.1.12 向前或向后移动对象

简介

可使用所选对象快捷菜单或工具栏中的“顺序”功能将所选对象移动到对象层内其它对象的

前面或后面。    

说明

ActiveX 控件始终位于对象层的前面（.NET 属性）。

要求

已经打开一个画面，该画面某层中包含有多个对象。

步骤

1. 选择要向前或向后移动的对象。

2. 从快捷菜单中选择“排序”命令和下列命令之一：

图标 描述

将所选对象移动到同一层所有其它对象的前面

将所选对象移动到同一层 下面的位置

将所选对象上移一个位置

将所选对象下移一个位置

其它方法

1. 打开“布局”任务卡的“层”选项板。

2. 浏览到所需对象。

3. 按住鼠标按钮并将树形结构中的对象拖动到层中的所需位置。

4. 现在释放鼠标按钮。
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结果

对象向前或向后移动。 

参见

插入对象 (页 115)
对象概述 (页 105)

2.2.1.13 显示画面区域外的对象

简介 
如果将对象分配到可组态区域之外的位置，则这些对象将隐藏起来。 “布局”任务卡中“可

见区域外的对象”选项板的各项功能用于将这些对象移回画面中。

要求

• 打开一个包含可组态区域外对象的画面。

• “布局”(Layout) 任务卡已打开。

步骤

1. 打开“布局 > 区域外的对象”(Layout > Objects outside the area) 任务卡。
将出现可组态区域外对象的列表。

2. 选择要从列表移回到画面中的对象。

3. 在对象的快捷菜单中，选择“移动到画面”(Move to screen)。
或者，打开“布局 > 层”(Layout > Layer) 任务卡。 区域外的对象以  图标指示。 如果单击

此图标，对象将移回画面中。

结果

对象移动到可组态的区域中。

参见

对象概述 (页 105)
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2.2.1.14 旋转对象

简介   
可以使适当的对象围绕其中心轴以 90 度为增量按顺时针或逆时针旋转。 

说明

并非所有对象都可以旋转。 某些可在画面中旋转的对象在报表中却不能旋转。

还可以使用多项选择功能旋转多个对象。 某些 WinCC 对象（如按钮）不能旋转。

在旋转的对象中，对象中的元素对齐方式将有所变化。 下图显示了在使用不同命令旋转对

象时矩形和椭圆的状态：

要求

已打开至少包含一个对象的工作区。

步骤

1. 选择要旋转的对象。

2. 单击下列工具栏图标之一：
，将对象围绕其中心点顺时针旋转。 旋转角度为 90 度。
，将对象围绕其中心点逆时针旋转。 旋转角度为 90 度。
，将对象顺时针旋转 180 度。
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结果

对象在其新的角度位置显示。 

参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.15 翻转对象

简介

可以沿对象的垂直或水平中心坐标轴将其翻转。 翻转对象时，对象中的元素对齐方式将有

所变化。 下图显示了在使用不同命令翻转对象时矩形和椭圆的状态：

要求

已打开至少包含一个对象的画面。

步骤

1. 选择要翻转的对象。

2. 单击快捷菜单中的“翻转”命令并选择一个显示的选项：

– ，将所选对象沿其垂直中心轴翻转。

– ，将所选对象沿其水平中心轴翻转。

结果

对象在其翻转后的位置显示。 
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参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.16 设计对象 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

可以设计对象的边框和背景。           

要求

画面中已创建一条直线。

步骤

1. 在画面上选择直线。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance)：
3. 选择“短划线”作为样式。

4. 若要用两种颜色来显示短划线，请选择线宽“1”。
5. 在“线末端”(Line ends) 区域中，选择设置“箭头”(Arrow)。

结果

用两种颜色将直线显示为短划线。 直线的末端是一个箭头。 

参见

对象概述 (页 101)

2.2.1.17 设计对象 (RT Professional)

简介

可以设计对象的边框和背景。      
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要求

画面中已创建一个圆。

步骤

1. 在画面上选择该圆。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance)：
3. 选择“实心”(Solid) 作为背景填充模式。

4. 激活“填充量”(Fill level)。
5. 针对填充量，输入“50”。
6. 选择“实心”(Solid) 作为样式。

结果

对象显示为不带边框的半圆。

参见

对象概述 (页 101)

2.2.1.18 设计填充图案

简介

WinCC 允许您设计对象的背景色与填充图案。根据要为其设计填充图案的具体对象，巡视窗

口中的设计选项会有所不同。

对于某些对象，不仅不能定义颜色，也无法设计透明背景或者带有颜色渐变的背景。  

说明

属性的设备相关性

可用的填充样式取决于所用的对象和 HMI 设备。

要求

已创建并选择了对象。 
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设计对象的背景色

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance)。
2. 为对象选择一种背景色，例如黄色。

随即会用所选颜色填充该对象。 
 

创建画面

2.2 使用对象和对象组

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 131



设计对象的填充图案

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance)。
2. 要为对象定义透明背景，请选择“透明”(Transparent)。 

有关设计色彩渐变填充图案的详细信息，请参见定义颜色渐变 (页 145)部分。
对象以透明形式显示。 
  

可在巡视窗口的“属性 > 属性 > 填充图案”(Properties > Properties > Fill Pattern) 下有选择地

设置填充图案。

参见

定义颜色渐变 (页 145)

2.2.1.19 指定滚动条

在基于表格的对象中，可通过滚动条进行导航：

• 在该视图中，可通过滚动箭头，逐行上下或左右移动。

• 使用滚动条中的滚动块，缓慢移动到对象中的指定位置。

• 单击滚动块，可快速浏览对象中的大量数据。
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说明

在带有按键的 HMI 的设备上，可通过箭头键移动滚动条。 
在弹出的画面中，使用 <ALT>+<箭头键> 进行滚动。

在 WinCC V14 及更高版本中，可组态不同颜色的滚动条。

在控件中滚动

“运行系统设置 > 画面 > 在控件中滚动”(Runtime settings > Screens > Scrolling in controls) 中
提供两种滚动显示选项：

• 带滚动箭头的滚动条，适用于 V14 或更高版本的设备

这种滚动条显示在画面对象中，带有滚动箭头和滚动块。

• 滚动指示符 
滚动指示符显示在画面对象中 

在工程组态系统中，所有控件都可以进行滚动预览，但 HTML 浏览器、PDF 显示和 NC 部分

程序的显示除外。

说明

PLC 代码显示或弹出的画面中，不显示滚动指示符。

显示所有数据

滚动条用于显示画面中界面外的内容。请注意，在组态过程中，滚动条本身会占用控件的空

间。根据画面分辨率不同，滚动条的宽度和高度也将有所不同。 
如果要组态一个控件仅显示几行信息，则滚动条可能会覆盖运行系统中的内容。为了避免数

据隐藏，在组态时需考虑到滚动条的影响。 

说明

组态用户显示时，应避免设置选项“根据内容调整对象”(Fit object to contents)。该设置将

在运行时自动计算对象的大小，且无法更改。
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组态滚动条的颜色

可根据特定对象的颜色，组态滚动条的颜色。

• 滚动条箭头和滚动块将显示为表格中的文本颜色。

• 滚动条的背景色也可以是表格颜色

说明

在对象图形 I/O 域、HTML 浏览器、PDF 显示和文件浏览器中，滚动条颜色无法更改。
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示例

在本示例中，显示了一个报警视图中滚动条的颜色组态。

1. 打开“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance)。
2. 选择一种表格前景色（如，“蓝色”），用作滚动条中的滚动条箭头和滚动块颜色。 
3. 选择备选色（如，“黄色”），用作表格中偶数行和滚动条的背景色。

滚动条将显示为组态的颜色。

2.2.1.20 使用预定义样式

简介

可在运行系统中将预定义样式分配给对象和面板。 可使用预定义样式更改显示和操作元素

的背景色。 这样，就可以让运行系统中的显示画面协调一致。
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要求

“工具箱”(Toolbox) 任务卡已打开。

设置预定义样式

1. 在“工具箱”(Toolbox) 任务卡中选择要插入的对象。 
2. 在“工具箱”(Toolbox) 任务卡中选择以下选项之一：

– 选择“默认”(Default) 以使用默认样式 
– 选择“使用设备设计”(Use device design) 以使用来自当前设备设计的颜色设置

3. 将所需对象插入工作区中。   
随即会以所选样式显示该对象。

4. 只要样式在工具栏中保持激活，就会以所选样式创建对象。  
要返回默认样式，请在工具栏中选择“默认”(Default) 选项。

参见

使用样式和样式表 (页 85)

2.2.1.21 设置对象中文本的格式

简介

一些对象（例如 I/O 域）支持对象内文本。

可通过多个选项来对齐文本。

组态到对象边框的距离

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 例如，输入到左侧边框的距离值“5”。
文本在距离对象左侧边框 5 个像素的位置对齐。

对齐文本位置

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 文本格式”(Properties > Properties > Text format)。
2. 选择水平对齐，例如，居中对齐。

3. 选择垂直对齐，例如，顶部对齐。 
文本显示在对象的顶部居中位置。 
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定义文本方向

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 文本格式”(Properties > Properties > Text format)。
2. 选择文本方向，例如竖直方向右对齐。 

文本流从下到上显示。 

2.2.1.22 在文本字段中连接变量和文本列表 (RT Advanced)

简介

精智面板和 WinCC Runtime Advanced 提供了相应选项，允许您为以下对象添加变量的输出

字段或文本列表的条目：

• 符号 I/O 域
• 文本域

 

说明

符号 I/O 域支持在“两种状态”(Two states) 模式下连接变量和文本列表条目。 

要求

• 已创建并选择了对象
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在文本域中连接变量 
1. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 打开输入字段的快捷菜单。

3. 选择“插入参数字段 ...”(Insert parameter field ...) 命令。
随即打开一个对话框。

4. 选择变量和所需的变量显示格式。

5. 确认输入。 
已连变量的名称显示在对象的文本域中。

连接文本列表

1. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 打开输入字段的快捷菜单。

3. 选择“插入文本列表字段 ...”(Insert text list field ...) 命令。
随即打开一个对话框。

4. 选择要显示文本条目的文本列表。

5. 确认输入。 
在对象的文本域会显示文本列表条目的引用。

 

说明

如果引用的文本列表条目又包含对其它文本列表条目或变量的引用，则引用的总层数限于三

层。
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2.2.1.23 设置对象中图形的格式

简介

WinCC 允许用户将图形插入一些对象中并设置它们的格式。 可以改变图形的大小、方向以

及图形到对象边框的距离。 在相关对象的巡视窗口下更改图形属性。

要求

• 所选对象处于图形模式。 
• 所选对象包含至少一个图形。 

调整图形大小

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 选择“不拉伸画面”(No stretching of picture) 或“拉伸画面”(Stretch picture)。

所包含的图形按原始大小显示或拉伸到为对象大小。

说明

要将对象大小调整为与所包含的图形一致，请选择“按内容调整对象”(Fit object to 
contents)。

水平与垂直对齐图形

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 例如，要确定图形的水平位置，请选择“右对齐”(Right)。 
3. 例如，要确定图形的垂直位置，请选择“顶部对齐”(Top)。

图形随即显示在对象的右上角。
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定义到对象边框的距离

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 输入到对象边框的距离值，例如，输入到顶部边框的距离值“20”。

图形随即显示在距离对象顶部边框 20 个像素的位置。
   

图标 说明

 设置到对象左侧边框的距离。

 设置到对象右侧边框的距离。

 设置到对象顶部边框的距离。

 设置到对象底部边框的距离。

2.2.1.24 在运行系统中旋转对象 (RT Professional)

简介

可以定义对象围绕参考点的旋转。 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties 
> Layout) 组中，通过“X”、“Y”来定义参考点。

对象的旋转仅在运行系统中可见。
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X, Y
属性“X”和“Y”定义了参考点距原对象圆点的水平和垂直距离。

将以百分比的形式指定数值。 对象宽度或对象高度对应于百分数。 参考点可以位于所选矩

形之外。 这意味可以是负值和大于 100% 的正值。

角度

角度定义了对象绕参考点的旋转。 角度以“度”为单位进行指定。 组态的开始点对应于数值 
0°。 对象的位置偏离其组态的起始位置这一角度值。 
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参见

多边形 (页 491)
折线 (页 492)
对象概述 (页 105)

2.2.1.25 设计表格型对象

简介

WinCC 提供了用于设计显示与操作对象的各种属性。

在相关对象的巡视窗口下更改表格型对象的属性。

设计颜色

在“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance) 下选择字体、所选内容和区

域的颜色。

图 2-1 选择表格属性

设计表格标题的边框

1. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 表格标题边框”(Properties > Properties > Table header 
border)。

2. 例如，选择“实心”(Solid) 作为样式。

3. 例如，选择 5 作为“宽度”(Width)。
4. 例如，选择红色作为前景色。

表格标题的边框随即显示成宽度为 5 个像素的红色边框。  使用“实心”(Solid) 边框样式时，

仅前景色可见。
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表格标题的颜色与颜色渐变

1. 在画面中选择表格型对象。

2. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 表格标题填充图案”(Properties > Properties > Table header 
fill pattern)。

3. 选择填充图案，例如“水平渐变”(Horizontal gradient)。
4. 选择背景色，例如“渐变”(Gradient) 下的蓝色。

5. 激活“渐变 1”(Gradient 1)。
6. 选择“渐变 1”(Gradient 1) 的颜色，例如白色。

7. 选择颜色渐变的“宽度”(Width)，例如 12。
8. 激活“渐变 2”(Gradient 2)。
9. 选择“渐变 2”(Gradient 2) 的颜色，例如黄色。

10.选择颜色渐变的“宽度”(Width)，例如 10
表格标题呈颜色渐变显示。 

2.2.1.26 设计边框

简介

WinCC 提供了用于设计显示与操作对象的各种属性。

以下 I/O 域示例显示了设计边框的可能设置。

在相关对象的巡视窗口下更改外观。

设计边框

1. 打开“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance)。
2. 选择边框的宽度，例如“5”。
3. 选择边框的样式，例如双线。

4. 选择前景色。

5. 选择背景色。
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图 2-2 “双线”边框样式

边框样式

下图显示了“3D 样式”的边框。

下图显示了“实心”样式的边框。

说明

属性的设备相关性

可用的边框样式取决于所用的对象和 HMI 设备。
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2.2.1.27 定义颜色渐变

简介

对于 WinCC 中的对象，可将颜色渐变指定为各种表面的背景。

根据使用颜色渐变所填充的表面，在巡视窗口中更改类别。  步骤均相同。

以下部分介绍了如何组态按钮的颜色渐变。

两种颜色的水平颜色渐变 
1. 选择一个包含按钮的对象，例如按钮。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 填充图案”(Properties > Properties > Fill Pattern)。
3. 选择“填充图案 > 水平渐变”(Fill Pattern > Horizontal gradient)。
4. 选择垂直颜色渐变的背景色，例如橙色。

5. 激活“渐变 1”(Gradient 1)。
6. 选择渐变 1 的“颜色”(Color)，例如红色。

7. 选择渐变 1 的“宽度”(Width)，例如“10”。

按钮的背景将显示为橙色。 
对于水平颜色渐变，会从左侧边框显示渐变 1。 渐变 1 的宽度为 10 像素。

三种颜色的垂直颜色渐变

1. 在画面中选择一个按钮。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 填充图案”(Properties > Properties > Fill Pattern)。
3. 选择“垂直渐变”(Vertical gradient) 背景。

4. 在“渐变”(Gradient) 下选择背景色，例如橙色。

5. 激活“渐变 1”(Gradient 1)。
6. 选择“渐变 1”(Gradient 1) 的颜色，例如红色。

7. 选择颜色渐变的“宽度”(Width)，例如 8。
8. 激活“渐变 2”(Gradient 2)。
9. 选择“渐变 2”(Gradient 2) 的颜色，例如黄色。

10.选择颜色渐变的“宽度”(Width)，例如 10。
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← 颜色渐变 1
← 背景色

← 颜色渐变 2

对于垂直颜色渐变，会从上到下显示渐变 1。 渐变 1 的宽度为 8 像素。

按钮的背景将显示为橙色。 
在底部边框显示渐变 2。 渐变 2 的宽度为 10 像素。 

2.2.1.28 组态范围

简介

自 WinCC V14 起， 多可以为“量表”(Gauge)、“棒图”(Bar) 和“滚动条”(Slider) 对象定义

五个值范围，并且可以在过程变量中集中进行组态。例如，您可以通过不同的颜色对工作状

态进行区分。要在画面对象中显示变量定义的范围，请激活巡视窗口的“属性 > 限值/范
围”(Properties > Limits/Ranges) 下的选项“显示变量范围”(Display ranges of tags)。 
该设置不适用于具有内刻度的显示，对于此类棒图，必须清除“具有内部棒图的布局”(Layout 
with inner bar) 选项。

定义以下五个范围：

限值/范围 使用

上限 2 显示危险范围上限。

上限 1 显示警告范围上限。

正常 显示正常范围。

下限 1 显示警告范围下限。

下限 2 显示危险范围下限。
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限值/范围

指定数字值的限制，对值范围进行限制。该范围由上限和下限进行定义。在画面对象中指定

范围的用途、颜色、 大值和 小值。 

有关限值的详细信息，请参见“定义变量的限值 (页 601)”。

要求

• 至少已创建了一个变量。

• 已定义了四个变量范围。

• 已创建了画面对象。

组态范围

1. 在“属性 > 常规 > 过程变量”(Properties > General > Process tag) 下指定用于定义画面对象中
范围的变量。

2. 必要时，指定 大值和 小值。
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3. 在“属性 > 限值/范围”(Properties > Limits/Ranges) 下选择选项“显示变量范围”(Display 
ranges of tags)。

4. 指定要在对象中显示的范围。

5. 必要时，可更改范围的默认颜色。

结果

已在画面对象中组态了范围。在运行系统中以不同的组态颜色显示各个范围。
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参见

定义变量限制 (页 601)
棒图 (页 367)

2.2.1.29 闪烁 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介     
您希望对象在运行系统中闪烁。

要求

已打开包含至少一个对象的工作区。

步骤

1. 选择要闪烁的对象。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 闪烁”(Properties > Properties > Flashing) 下，选择类型“标
准已启用”(Standard enabled)。

结果

该对象在运行系统中闪烁。
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参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.30 闪烁 (RT Professional)

简介   
您可在运行系统中显示闪烁的对象， 并为该对象选择闪烁速度和颜色。 

要求

已打开包含至少一个对象的工作区。

步骤

1. 选择希望其闪烁的对象。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 闪烁”(Properties > Properties > Flashing) 下，选择类型“高
级”(Advanced)。

3. 激活“线条”(Line) 以使线条在运行系统中闪烁。

4. 激活“文本”(Text) 以文本在运行系统中闪烁。

5. 激活“背景”(Background) 以使背景在运行系统中闪烁。

6. 选择闪烁速度。

7. 为“关闭”(OFF) 状态选择一种颜色。

8. 为“开启”(ON) 状态选择一种颜色。

说明

只有当这两种颜色存在差别时，才可在运行系统中看到闪烁。

结果

在运行系统中，对象将以所选的颜色和闪烁速度闪烁。 

参见

对象概述 (页 105)
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2.2.1.31 插入相同类型的多个对象（图章）

简介

WinCC 中可以直接逐个“标记”多个类型相同的对象，即可以直接粘贴而无需每次再重新选

择对象。 此外，您还可以多次选择所插入的对象。         

要求

打开“工具”任务卡。

插入多个同类型对象

1. 在“工具”任务卡中选择要插入的对象。

2. 单击“工具”任务卡工具栏中的  图标。
“标记”功能即激活。

3. 要以标准大小插入对象，单击工作区中相关的插入位置。
要以非标准大小插入对象，将鼠标指针置于工作区中的所需位置。 按下鼠标左键并将对象拖
动至所需要的大小。
在您释放鼠标按钮之后，对象即会插入到工作区中。

4. 重复步骤 3 以插入更多相同类型的对象。

5. 再次单击  图标。
“标记”功能即禁用。

说明

可以使用鼠标拖放 +<CTRL> 功能复制现有的对象。 在这种情况中，现有对象不被移动。 
而是将该对象的副本粘贴到新的位置。
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插入并放大对象

1. 从“工具”任务卡插入所需对象。

2. 按 <Ctrl> 键，并将光标置于下图所示的控制点之一。

3. 按住鼠标左键的同时，向右和/或向下拖动拖动点。

4. 如果持续移动光标，则对象会根据可用空间放大。

结果

在画面中粘贴并标记了对象。

参见

对象概述 (页 105)
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2.2.1.32 重新定位多个对象并调整其大小

可能的修改

在选择了多个对象之后，编辑这些对象：

• 使用鼠标移位

– 要更改标记对象的绝对位置，可将鼠标指针置于对象上方，然后按住鼠标对多项选择

进行移位操作。

– 要按照相同比率调整所有对象的大小，可拖动参考对象的大小调整拖动点。

• 使用工具栏的图标在工作区移动

– 更改标记对象彼此之间的相对位置

– 对齐标记对象的高度和宽度

• 使用工作区的快捷菜单命令移动

– 更改标记对象彼此之间的相对位置

– 对齐标记对象的高度和宽度

参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.33 隐藏或显示对象 (RT Professional)

简介

可以隐藏和显示从定义的大小开始或直至定义大小的对象。 例如，只有在对象大小足以显

示所需的细节时，才会显示对象。

要求

打开了一个画面。

步骤

请按如下步骤操作以隐藏画面中的特定对象：

1. 单击不包含对象的画面区域。

2. 在巡视窗口中的“隐藏/显示”(Hide/Show) 下，激活“为对象激活”(Activate for objects) 复选
框。

3. 指定 小和 大百分比，应在这个百分比范围内显示有关对象。 此时仍会显示指定的限值。
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结果

将显示对象层可见时大小位于指定范围内的那些对象。 只要对象的高度和宽度位于指定范

围内，就会继续显示该对象。 

参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.34 链接用户数据类型与对象 (RT Professional)

简介

如果使用用户数据类型，则一个用户类型只需创建一次，随后即可多次用于对象、动画、功

能列表和脚本。例如，如果某个组件在系统中使用多次，则可以将其与适当的用户类型链接

起来，该用户类型要求包含各更低级别组件的结构化子元素。

将项目库中定义的用户数据类型分配给画面，然后将此用户数据类型的元素与对象相链接。

用户数据类型的元素支持于画面和画面对象，而不用于 HMI 变量或 PLC 变量。例如，您可

将这些元素用于动画、函数列表和脚本。
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步骤

1. 在巡视窗口中选中“属性 > 属性 > 用户数据类型”(Properties > Properties > User data type) 下的
“使用用户数据类型”(Use user data type) 复选框。

2. 从“用户数据类型”(User data type) 选择列表中，选择项目库中要分配给画面的 HMI 用户数
据类型或 PLC 用户数据类型。

已将相应用户数据类型分配给画面。 
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链接用户数据类型元素与对象

1. 在画面中插入要与用户数据类型元素相链接的对象。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下，从“变量”(Tag) 选
择列表中选择要与对象进行链接的元素。

或者，可以使用自动完成功能链接元素。

说明

可通过置于元素名称前面的点确认已使用“变量”(Tag) 选择列表中用户数据类型的元素。

“@NOP”前 表示已使用“变量”(Tag) 选择列表中的 HMI 变量或 PLC 变量。

注释

• 如果禁用“属性 > 属性 > 用户数据类型”(Properties > Properties > User data type) 下的“使

用用户数据类型”(Use user data type) 复选框，则会移除元素与对象之间的链接。

• 如果为画面分配其它用户数据类型，则将移除元素与对象之间的链接。不过，如果同一

层级结构的新用户数据类型中包含一个名称完全相同的元素，则将保持元素与对象之间

的链接。

• 如果重命名元素，则将移除元素与对象之间的链接。

• 如果更改元素的数据类型，则将保持元素与对象之间的链接。
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参见

组态面板类型  (页 297)
使用用户数据类型 (页 640)

2.2.1.35 管理自定义控件 (RT Professional, RT Advanced)

简介

可以在 WinCC 版本“WinCC Advanced”和“WinCC Professional”中使用您自己的控件。在“工

具箱 > 我的控件”(Toolbox > My Controls) 任务卡中添加标准化控件或用户定义控件。对用户

特定控件的级别进行组态不受支持。用户特定控件始终位于运行系统的前景中。

操作系统中注册的所有 ActiveX 控件以及系统中的 .Net 控件均可在 WinCC 中使用。

• ActiveX 控件是来自任何供应商的操作员控件，这些控件可由其它程序通过所定义的基于 
OLE 的接口使用。出于强度和性能原因，并非所有已注册的 Active X 控件均可在 WinCC 
中组态。只有在选择对话框中可见的控件可在 WinCC 中使用。

说明

在某些情况下，ActiveX 控件在工程组态系系统中的显示方式不同。如果出现显示问题，

请使用 .Net 控件。

• .Net 控件是来自任何供应商的操作员控件，这些控件基于 Microsoft .Net Framework。仅

支持简单的 .Net 控件。TIA Portal 中不支持 XAML 控件，例如 WPF (Windows Presentation 
Foundation) 控件。此外，对于 .Net 控件，不支持使用参数。

• 特定的 .Net 控件是用户自定义的 .Net 控件，这些控件基于 Microsoft .Net Framework。
如果控件事件的名称包含字符串“Changed”，则此事件不在 WinCC 中显示。如果使用项目中

的任意控件（不包含在供货范围内），则必须首先将所有这些控件添加到“我的控件”(My 
controls)，然后再将项目复制到其它 PC。

说明

如果使用未包含在交付范围内的任何控件（例如，来自第三方的控件），则可能会导致诸如

性能低下或系统崩溃之类的故障。因此，检查这些控件是否可在 HMI 设备上运行。

使用这种控制软件而产生的任何问题均由用户自己负责。因此，建议在使用前仔细检查这些

元素。
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要求

• 所需的  ActiveX 控件已安装在 PC 操作系统中。

• PC 上的一个程序集中提供了所需的 .Net 控件。

• 已打开一个画面。

• “工具箱”(Toolbox) 任务卡已打开。

将新控件添加到“我的控件”(My controls) 组         
1. 在“工具箱”(Toolbox) 任务卡中，打开“工具箱 > 我的控件”(Toolbox > My controls)。
2. 从快捷菜单中选择“选择对象”(Select objects)。

将打开一个对话框。其中包含系统中所有支持的控件。“工具箱”(Toolbox) 任务卡中已有的
控件以复选标记标识。
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3. 选择所需选项卡，例如 ActiveX 控件。

4. 激活所需控件。

5. 单击“确定”(OK) 确认选择。

在“我的控件”(My controls) 组中插入自定义 .Net 控件   
1. 选择“自定义 .Net 控件”选项卡。第一次选择该选项卡时，列表是空的。

2. 单击“...”按钮。

3. 选择包含程序集的文件夹。

4. 选择文件。

5. 单击“打开”(Open)。所有可用控件都显示在“自定义 .Net 控件”选项卡中。

6. 激活所需的 .Net 控件。

7. 单击“确定”(OK) 确认选择。

说明

在 Runtime Advanced 中使用 .Net 控件

如果将 .Net 控件作为“自定义 .Net 控件”组合到项目中，则必须将属于这些控件的文件复

制到 WinCC Runtime 的安装目录中，也就是复制到

“C:\ProgramFiles\Siemens\Automation\WinCC RT Advanced”。否则，将无法在运行系统中加

载这些控件。

说明

运行系统专业版中的 .Net 控件

软件加载到 HMI 设备时，不会传送 .Net 控件。.Net 控件可能需要单独传送。.Net 控件必须

放置在 HMI 设备上使用 regsvr32 提供或注册的目录中。

结果

控件此时显示在“工具箱 > 我的控件”(Toolbox > My controls) 任务卡中，并可以在画面中进

行组态。

从“我的控件”(My controls) 组删除 控件       
1. 从相关控件的快捷菜单中选择“删除”。

该控件随即从“我的控件”(My controls) 组中删除。 
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ActiveX 控件的同步

只有 ActiveX 控件能够正确同步 OCXState 属性时，才会保存对该控件属性的更改。 
对于不能正确同步 OCXState 属性的控件（例如，Microsoft Date and Time Picker Control），

在画面关闭后、编译期间或移植后均将放弃这些更改。 

参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.36 外部图形

简介

在 WinCC 中可以使用由外部图形程序中创建的图形。要使用这些图形，可将其存储在 WinCC 
项目的项目图形中。 
可按如下方式将图形保存在项目图形中：

• 将图形对象从“图形”(Graphics) 窗格拖放到工作区时，这些图形对象会自动存储在项目

图形中。图形名称按其创建顺序编号，例如“Graphic_1”。使用 <F2> 功能键可将图形重

命名。

• 存为下列格式的图形文件：

*.bmp、*.ico、*.emf、*.wmf、*.gif、*.tif、*.png、*.svg、*.jpeg、*.jpg

说明

所有文件格式会下载到设备并另存为位图 (*.png/*.jpg)。由于转换的原因，矢量会格式

化像素，从而会在不同分辨率下出现可见伪影。因此建议使用多个针对目标分辨率自定

义的图形。

• 存为嵌入 WinCC 中并链接到外部图形编辑器的 OLE 对象。通过 OLE 链接，可从 WinCC 打
开外部图形编辑器。链接的对象使用该图形编辑器编辑。只有在外部图形编辑器已安装在 
PC 上并且支持 OLE 时，OLE 链接才生效。

使用项目图形中的图形

项目图形中的图形在画面中用于：

• 用在图形视图中

• 图形列表中

• 用作按钮/功能键的标签
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透明图形

在 WinCC 中，也会用到具有透明背景的图形。将具有透明背景的图形插入 WinCC 的图形对

象时，这种透明属性会被为图形对象指定的背景色所取代。所选背景色与图形紧密链接。如

果在 WinCC 的另一图形对象中使用此图形，则该对象的背景色将与第一个组态的图形对象

的背景色相同。如果以其它背景色使用该图形，则将该图形以其它名称再次包含在项目图形

中。当该图形用在相应的 WinCC 图形对象中时，即组态了其它背景色。

说明

WinCC Professional 中的透明图形

WinCC Classic Design 不支持透明图形和格式为 *.svg 的图形。

管理图形

WinCC 随附了大量的图形、图标和符号，例如：

在“图形”窗格的“工具箱”窗口中，图形对象按主题分类保存在“WinCC 图形文件夹”中。

WinCC 图形文件夹链接不能删除、编辑或重命名。

“图形”窗格也用于管理外部图形。它具有以下功能：

• 创建图形文件夹的链接

该文件夹及其子文件夹中的外部图形对象显示在工具箱中，从而集成到项目中。 
• 编辑文件夹链接

• 在 WinCC 中打开编辑外部图形所需的程序。

对 SVG 图形的限制

SVG 图形转换为西门子 SVG 标准。使用 SVG 图形时，请注意以下限制条件：

• CSS 定义被转换为内联属性。

• SVG 图形不支持嵌入的脚本和非本地 URL 链接，在转换期间会将其从原始图形中删除。

• 不支持使用带嵌入式动画的 SVG 图形。 
• 由于负载与增加的字符相关，因此使用大 SVG 图形会影响性能。

SVG 图形的表示取决于所用的浏览器。
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编辑 SVG 图形

不能在外部编辑器中使用“编辑”(Edit) 命令打开 SVG 图形。

参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.37 管理外部图形

简介       
要在 WinCC 中使用的外部图形可通过“图形”窗格中的“工具”任务卡在“画面”编辑器

中进行管理。

要求

• 打开“画面”编辑器。

• 打开“工具”任务卡。

• 有一些图形文件。

• 图形文件的格式有：

*.bmp、*.ico、*.emf、*.wmf、*.gif、*.tif、*.svg、*.jpeg 或 *.jpg                 

创建文件夹链接     
1. 单击“我的图形文件夹”。

2. 从快捷菜单中选择“链接”(Link)。
“创建文件夹链接”对话框即打开。该对话框会提供文件夹链接名称的建议。 

3. 根据需要编辑名称。选择包含图形对象的路径。

4. 单击“确定”，确认输入。
新文件夹链接即添加到“图形”对象组中。位于目标文件夹和子文件夹的外部图形显示在工
具箱中。

编辑文件夹链接     
1. 选择要编辑的文件夹链接。

2. 从快捷菜单中选择“编辑链接...”命令。
“创建文件夹链接”对话框即打开。
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3. 根据需要编辑文件夹链接的名称和路径。

4. 单击“确定”，确认输入。

重命名文件夹链接   
1. 选择要重命名的文件夹链接。

2. 从快捷菜单中选择“重命名”。

3. 为新文件夹链接分配一个名称。

删除文件夹链接     
1. 选择要删除的文件夹链接。

2. 在快捷菜单中选择“删除”。

编辑外部图形

1. 选择要编辑的图形。

2. 从快捷菜单中选择“编辑图形”(Edit graphic) 命令。
这将打开与图形对象文件相关联的画面编辑器。

在 WinCC 中编辑图形文件夹

1. 选择要编辑的图形。

2. 从快捷菜单中选择“打开父文件夹”命令。
打开“Windows 资源管理器”。 

参见

对象概述 (页 105)

2.2.1.38 将外部图像存储在图形库中 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

简介

要在画面中显示在外部图形程序中所创建的图形，首先要将这些图形存储到 WinCC 项目的

图形浏览器中。      
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要求

• 已经创建一个画面。

• 在画面中插入了图形视图。

• 打开图形视图的巡视窗口。

在图像浏览器中存储外部图形的要求： 
• 图形可用。

要将 OLE 对象存储在浏览器中： 
• 在组态计算机上安装 OLE 兼容的图形程序。

保存图形文件

1. 打开 Windows 资源管理器。

2. 选择要存储的图形。

3. 将图形拖放到图形浏览器中。

创建新图形并保存为 OLE 对象

1. 在画面上选择该图形视图。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
3. 打开图形选择列表。

4. 单击 。

5.“插入对象”(Insert object) 对话框随即打开。

说明

此外，还将打开“外部应用程序正在运行...”(External application running...) 对话框。 该
对话框将在您退出外部应用程序后关闭。

6. 在“插入对象”对话框中，选择“新建”和对象类型。 “设置”>“OLE 设置”中的设置决定将
显示哪些对象类型。

7. 单击“确定”。 将打开关联的图形程序。
完成创建图形后，通过“文件”>“关闭”或“文件”>“关闭并返回到 WinCC”结束图形编程软件。 
图形将以图形编程软件标准格式进行存储，并被添加至图形浏览器。
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将创建的图形插入 WinCC

说明

当创建为 OLE 对象的新图形对象被保存到外部图形程序时，在 WinCC 中可能不会被直接接

受。 

1. 重新打开用于插入图形的对话框。

2. 从“插入对象”对话框中，选择“从文件创建”。

3. 单击“浏览”按钮。

4. 找到创建的图形并选择该图形。

将现有图形对象保存为 OLE 对象

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
2. 打开图形选择列表。

3. 单击 。

4.“插入对象”(Insert object) 对话框随即打开。

说明

此外，还将打开“外部应用程序正在运行...”(External application running...) 对话框。 该
对话框将在您退出外部应用程序后关闭。

5. 从“插入对象”对话框中，选择“从文件创建”。

6. 单击“浏览”按钮。

7. 使用该对话框帮助您浏览到保存图形文件的文件夹。

说明

要导入图形文件，请注意以下大小限制：

*.bmp、*.tif、*.emf、*.wmf ≤4 MB
*.jpg、*.jpeg、*.ico、*.gif "*≤1 MB

结果

现在正将图像文件存储到图像浏览器中。 通过图形视图，可以在一个画面中显示该文件，或

将其作为列表元素添加到图像列表中。

可双击库中的 OLE 对象将其打开，以在相应的图形编辑器中进行编辑。 完成图形编辑后，通

过“文件”>“关闭”或“文件”>“关闭并返回到 WinCC”结束图形编程软件。 更改将被应用至 
WinCC。 
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参见

对象概述 (页 101)

2.2.1.39 逐个调整控件中的图形 (RT Professional)

简介

在标准组态中，既不能更改控制按钮的图形，也不能更改这些图形的尺寸。但是，WinCC 
Professional 提供了根据用户自己的要求自定义控件外观的选项。例如，可放大控件的按钮

来进行触摸式操作。 
可通过创建和编辑软件所使用的图形来自定义控件。要显示运行期间所做出的更改，从该控

件的组态对话框中选择新样式。

可选择以下选项来自定义控件：

• 可以更改按钮的大小和设计

• 调整表格元素中的符号

• 更改滚动条的设计

有关详细信息，请参见 Internet 上提供的个性化 WinCC Runtime Professional 控件 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/ch/76327375)下的示例项目和示例图形。

基本知识

可以对以下控件实现个性化：

• 配方视图

• 报警视图

• f(x) 趋势视图

• f(t) 趋势视图

• 表格视图

• 数值表

安装 TIA Portal 后，将在“C:\Program Files(x86)\Common Files\Siemens\bin\”下创建

“CCAxControlSkins”文件夹用来设计控件。 
要使用修改后的设计，需要在“CCAxControlSkins”文件夹中创建子文件夹。子文件夹的编号

和名称取决于要进行自定义的控件中的元素。 
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然后可以在控件组态对话框“常规”(General) 页面上的“样式”(Style) 选择列表中选择控件的

设计作为“样式”(Style) 属性。 
要使为控件的表元素创建的符号可见，必须为“外观”(Appearance) 区域中的相应列选择“内

容显示为符号”(Content as symbol) 选项。 

说明

创建新设计时，不需要创建所有文件。控件的默认设置用于这些文件夹中未提供的文件。

工程组态系统中的设置

需要在工程系组态统中进行一些调整，以使用户能够自定义控件。

1. 在画面中选择要自定义的控件。
控件的属性即显示在巡视窗口中。

2. 在“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns) 下，选择“标题为”(Title as) 列中的
一个条目用于显示相应的列标题： 
– “两者”(Both)（文本和符号）

– “无”(None)
– “符号”(Symbol) 
– “文本”(Text)

选择在运行系统中组态所需的样式。
要在工程组态系统中直接执行自定义，请使用带变量或本地 C 和 VB 脚本的的动态属性。
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为您的设计创建一个文件夹结构

要启用新图形，必须按照特定规则在本地生成一个文件夹结构。

1. 在“C:\Program Files(x86)\Common Files\Siemens\bin\CCAxControlsSkins”下，创建一个新文
件夹，其中的图形可加载到控件，例如“NewControlStyle”。 

2. 在该新文件夹中，生成一个子文件夹，并用想要更改外观的控件名称对该子文件夹命名，例
如，报警视图的“AlarmControl”。

3. 在此新文件夹中创建其他子文件夹：

– 工具栏按钮图形的“工具栏”文件夹

– 表单元格中的图形的“GridIcons”文件夹

4. 如果想要更改滚动条的显示，则在“C:\Program Files(x86)\Common 
Files\Siemens\bin\CCAxControlsSkins”下，为滚动条图形创建一个“Scrollbar”文件夹。

说明

只有那些存储于这些文件夹中的图形才可更改。控件的默认设置用于这些文件夹之外的文件。
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说明

请确保文件和文件夹的名称拼写正确，以便软件可访问这些图形。

允许的图像格式有 PNG、GIF、JPG 和 ICO。

说明

请特别注意，当使用多站系统或“WebNavigator”选件时，“CCAxControlSkins”文件夹必须存

储于本地，即在 WinCC 客户端上。 

调整工具栏上的按钮

1. 在相关控件的“工具栏”文件夹中，创建一个“IconsNormal.png”文件。

2. 使用图像处理软件，在文件中逐个插入各个按钮图形。

3. 要使用新图形，则编辑“IconsNormal.png”和“IconsDisabled.png”文件。

4. 要更改工具栏图形的尺寸，则放大或缩小“IconsBackground.png”图形。
此文件定义了所有工具栏按钮的尺寸。

5. 要调整连字符前后的空格，则将“Space.png”文件保存到“工具栏”文件夹。

6. 生成“Left.png”文件，该文件用于定义按钮左侧边缘的宽度。 
7. 要显示运行期间所做出的更改，从该控件的组态对话框中选择新生成的样式。
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说明

“皮肤”(Skin) 参数只能通过带 VB 脚本的“样式”(Style) 属性的动态来设置，例如，

HMIRuntime.Screens("Alarm").ScreenItems("Alarm view_1").SkinName = "MyOwnSkin"。
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调整表格元素

取决于表格单元格中值显示不同的符号的步骤如下所示：

1. 在“..\[ControlName]\GridIcons”文件夹中，为显示图形的表格的每列生成子文件夹。
将子文件夹重命名为对象属性的名称，并将状态名称保存为英文形式，例如，“状态”(Status) 
列保存为“状态”(State)。

说明

不能显示“日期”或“时间”列的符号。

2. 在“状态”(State) 文件夹中，需要将图形的相应状态名称保存为英语形式，例如，
“ComeQuit”。 
对于已保存图形的状态，切换到该状态时，会在表单元格中显示新符号。

3. 要为消息号分配符号，则为每个数字值分配一个图形。
如果想要为特定的间隔指定符号，则用下划线在文件名中定义间隔范围，例如用“50_100.png”
表示 50 到 100 之间的间隔。间隔中包含限值。 

4. 要仅显示报警文本块/列的符号而不显示文本，必须为每个出现的文本指定图形文件。 
5. 在运行期间，在组态对话框的“报警块”(Alarm blocks) 选项卡上，为内容组态显示选项。

调整滚动条

滚动条画面包含各种不同的图形，且该画面是在运行期间，从各个图像文件创建的。按以下

步骤来调整滚动条：

1. 在“C:\Program Files(x86)\Common Files\Siemens\bin\CCAxControlsSkins”下，为滚动条图形
创建一个“Scrollbar”文件夹。

2. 在“Scrollbar”文件夹中，创建“horizontal”和“vertical”子文件夹。 
3. 将滚动条的各个图形放置在此文件夹中，可从中为运行系统安装滚动条。 
4. 在运行时期间选择在控件的组态对话框中生成的样式。

滚动条将以新的样式显示。

结果

如果在运行期间为控件选择了新的样式，则会在控件中显示已更新的图形。
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参见

在巡视窗口中动态化 (页 225)

2.2.2 使用对象组

2.2.2.1 关于组的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

组是使用“编组”功能组合在一起的若干个对象。 可以按与编辑任何其它对象相同的方式

编辑组。 

概述

WinCC 提供下列方法来编辑多个对象： 
• 多项选择 (页 121)
• 对象编组 (页 173)

编辑模式

要编辑一个组中的单个对象，请在“布局 > 层”(Layout > Layers) 任务卡中选择此对象。 
或者，在对象组的快捷菜单中选择“组 > 编辑组”(Group > Edit group)。

分层组

可通过添加更多对象或组来扩展一个组。 此组将通过新对象进行扩展，并按主组和子组的

形式构建层次结构。 这种分层组必须逐级分解。 也可以按对象或组加入该组中的顺序来进

行分解。 这些分层组的分解与创建需要的步骤数相同。

包围对象的矩形

此时对于整个组，仅显示一个环绕矩形。 另一方面，对于多项选择，显示环绕在所有对象

周围的矩形。
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层

组的所有对象都位于同一层面。 

组的属性

组具有自己的属性，例如权限。 如果为组设置某个属性，则该组中的所有对象都将继承此

设置。 如果该组内某个对象的此属性组态了不同的设置，则运行系统中将应用该对象的属

性值，而不应用组中的值。 

参见

取消编组 (页 175)
将对象添加到组 (页 176)
从组中删除对象 (页 177)
编辑组中的对象 (页 178)
对象概述 (页 105)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.2.2 对象编组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

“编组”命令用于将多个对象组合成一个组。       
可以更改组的大小和位置。 以下规则适用： 
• 重新定位组时，系统会自动调整组合对象的位置坐标。 编组的对象相对于组的位置不受

影响。

• 系统按照组大小变化的比例自动调整编组的对象的长度和宽度。

• 要成比例地更改组的大小，可按住 <Shift> 键并拖动对象周围的矩形直到得到所需的大小。

说明

要创建分层组，可像处理对象那样组织各个组。 
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要求

• 打开一个至少包含两个对象的画面。

创建对象组

1. 选择要组织在一个组中的所有对象。

2. 从快捷菜单中选择“编组”>“编组”命令。

组中对象的周围会显示矩形。

编组组中的对象

1. 选择要编辑的组。

2. 从快捷菜单中选择“编组”>“编辑组”命令。
用红色边框高亮显示正在编辑的组。

3. 选择要组合成子组的组对象。

4. 从快捷菜单中选择“编组”>“编组”命令。

将创建了一个包含这些对象的子组。

将对象添加到现有组

1. 选择要添加对象的组。

2. 按住 <Shift> 键并选择要添加到组的对象。

3. 从快捷菜单中选择“编组”>“添加到组”命令。

对象将被添加至该组。

其它方法

也可以在“布局”(Layout) 任务卡中编辑组。 使用拖放方法，还可以在“层”(Layers) 窗格中

轻松编辑嵌套组。

结果

所选的对象即组合在一个组中。 多项选择矩形变为环绕在组中对象周围的矩形。 只显示组

的拖动点。 该组位于活动层中。
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参见

关于组的基础知识 (页 172)
取消编组 (页 175)
将对象添加到组 (页 176)
从组中删除对象 (页 177)
编辑组中的对象 (页 178)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.2.3 取消编组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

选择“取消编组”命令将组拆分成原来的对象组成。     

要求

• 打开包含一个组的画面。

取消编组

1. 选择组。

2. 从快捷菜单中选择“编组”>“取消编组”命令。

对组中的组取消编组

1. 选择高层级的组。

2. 从快捷菜单中选择“编组”>“编辑组”命令。
用红色边框高亮显示正在编辑的组。

3. 选择较低层级的组。

4. 从快捷菜单中选择“编组”>“取消编组”命令。

结果

将对较低层级的组取消编组。 对象即分配给上一层级的组中。
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其它方法

也可以在“布局”(Layout) 任务卡中编辑组。使用拖放方法，还可以在“层”(Layers) 窗格中

轻松编辑嵌套组。

参见

关于组的基础知识 (页 172)
对象编组 (页 173)
将对象添加到组 (页 176)
从组中删除对象 (页 177)
编辑组中的对象 (页 178)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.2.4 将对象添加到组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

简介

“将对象添加到组”命令用于在不事先取消编组的情况下将对象添加到组中。   

要求

打开具有一个组且至少包含一个对象的画面。

步骤

1. 选择组。

2. 按住 <Shift> 键并选择要添加到组的对象。

3. 从快捷菜单中选择“编组”>“添加到组”命令。

结果

该组将包含初始对象和新添加的对象。 添加的对象排列在组的前面。

创建画面

2.2 使用对象和对象组

可视化过程

176 系统手册, 11/2022, 在线文档



其它方法

也可以在“布局”(Layout) 任务卡中编辑组。 使用拖放方法，还可以在“层”(Layers) 选项板

中轻松编辑包含分层的组。

参见

关于组的基础知识 (页 172)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.2.5 从组中删除对象 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

简介

“从组中删除对象”命令用于在事先不取消编组的情况下将各个对象从组中删除。    
要编辑组中的对象，不必先将其从组中删除。 可以分别编辑组中的对象。

要求

• 打开包含一个组的画面。

从组中删除对象

要从组中删除对象，请执行下列步骤：

1. 选择组。

2. 从快捷菜单中选择“编组”>“编辑组”命令。
用红色边框高亮显示要编辑的组。

3. 选择要从组中删除的组内的所有对象。

4. 从快捷菜单中选择“编组”>“从组中删除”命令。

对象将从组中删除。

说明

如果该组中只有两个对象，则菜单命令“从组中删除”(Remove from group) 不可用。
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从组中删除对象

要从组中和画面中删除一个对象，请执行下列步骤：

1. 选择组。

2. 从快捷菜单中选择“编组”>“编辑组”命令。
用红色边框高亮显示要编辑的组。

3. 选择所要删除的位于组中的对象。

4. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete)。

说明

如果组中只有两个对象，则菜单命令“删除”(Delete) 不可用。

其它方法

也可以在“布局”(Layout) 任务卡中编辑组。使用拖放方法，还可以在“层”(Layers) 窗格中

轻松编辑嵌套组。

参见

关于组的基础知识 (页 172)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.2.6 编辑组中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

简介

可以分别编辑组中的对象。       

要求

打开包含一个组的画面。
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编辑编组的对象

1. 选择组。

组的属性即显示在巡视窗口中。

2. 在“属性> 属性 > 布局”(Properties > Properties >Layout) 中，更改分组对象的位置和大小。

3. 在“属性> 属性 > 其它”(Properties > Properties > Miscellaneous) 下更改组的名称。

修改组中对象的属性

1. 选择组。

2. 在巡视窗口中选择要更改属性的对象。

将显示对象的属性。

3. 更改对象属性。

说明

无法在一个组内动态化该组中所有对象的属性。 仅能动态化组内各对象自身的属性。 
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结果

虽然编辑单个对象，但它仍然是组的元素。 这些更改不会影响组中的其它对象。 

参见

关于组的基础知识 (页 172)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.3 组态键盘访问

2.2.3.1 键盘访问概述 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

对于未配备鼠标的键盘单元，操作员应使用 <Tab> 键来激活控制对象。 可以通过设置键盘

输入来使过程更易于运行并确保操作员输入所有必要的值。 如果使用键盘，可通过 <Tab> 键
以特定顺序激活对象并输入必要的值。

对于未配备按键的 HMI 设备，可以通过将“SimulateSystemKey”系统函数组态为功能键来仿

真 <Tab> 键。

操作员权限和操作员控制启用

如果将某个对象组态为通过 <Tab> 键实现操作员输入，则该对象必须同时具有操作员权限

和操作员控制启用。 

编辑 Tab 顺序

Tab 顺序是在创建控制对象时自动确定的。 Tab 顺序的编号按库的创建顺序分配。

在下列情况下会更改 Tab 顺序：

• 操作员直接改到某个特定控制对象。

• 画面需要特定顺序
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要更改 Tab 顺序，需切换到 Tab 顺序模式。 在该模式下，Tab 顺序编号显示在控制对象的左

上方。 隐藏对象的 Tab 顺序编号也会显示出来。 通过鼠标可以编辑这些编号的分布。

说明

其它功能在 Tab 顺序模式下不能使用。

参见

键盘访问概述 (页 181)
定义光标模式 (页 182)
定义对象的操作员权限和操作员控制启用 (页 183)
定义 Tab 光标模式的对象类型 (页 184)
设置 Tab 顺序 (页 185)
设置 Tab 顺序 (页 187)
示例：插入和组态矩形 (页 188)
对象概述 (页 105)

2.2.3.2 键盘访问概述 (RT Professional)

简介

若要影响过程，操作员可在运行系统中对诸如 I/O 域或按钮这样的可操作对象进行编辑。 可
以通过设置键盘输入来使过程更易于运行，并确保操作员输入所有必要的值。 操作员进行

输入时，可使用 <Tab> 键来按特定顺序激活对象并输入必要的值。 

键盘访问

有两种不使用鼠标的操作员输入方法：

• 字母光标： 操作员在运行系统中使用 <Tab> 键来激活“I/O 域”(I/O field) 的对象，仅限“文

本列表”类型。

• Tab 光标： 根据设置的不同，操作员可在运行系统中使用 <Tab> 键来激活允许进行输入

的所有对象。

可以在运行系统启动时定义光标模式， 也可在画面的巡视窗口中设置光标模式。
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将字母和 Tab 光标模式进行组合

在定义热键时，操作员可在必要时在两种模式间切换光标模式。 在这种情况下，您可指定

两种光标类型的 Tab 顺序。

运行系统中的操作

可以使用 Tab 顺序来定义操作员可激活对象的顺序。 默认设置是使用 <Tab> 键进行操作。 如
果需要，请定义使用热键或鼠标进行操作。 

参见

键盘访问概述 (页 180)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.3.3 定义光标模式 (RT Professional)

简介

可以在运行系统启动时定义光标模式， 根据需要在运行系统中更改光标模式， 或在画面的

对象属性中设置光标模式。   

要求

已经打开包含多个对象的画面。

步骤

1. 单击画面上的一个空区域。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 其它”(Properties > Properties > Miscellaneous)。
3. 在“Tab 顺序”(Tab sequence) 下选择所需的光标模式。

结果

运行系统启动时，将激活所需的光标模式。
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参见

键盘访问概述 (页 180)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.3.4 定义对象的操作员权限和操作员控制启用 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, 
Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

如果将某个对象组态为通过 <Tab> 键实现操作员输入，则该对象必须同时具有操作员权限

和操作员控制启用。

要求

已打开至少包含一个对象的画面。

步骤

1. 选择对象。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 安全”(Properties > Properties > Security)。
3. 选择“权限”下的操作员权限。

4. 激活该权限。

结果

操作员可以在运行系统中使用 <Tab> 键来选择该对象。

参见

键盘访问概述 (页 180)
示例：插入和组态矩形 (页 188)
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2.2.3.5 定义 Tab 光标模式的对象类型 (RT Professional)

简介

在巡视窗口中，可以定义操作员在“Tab 光标”模式中使用 <Tab> 键激活的对象类型。

要求

• 已打开至少包含一个对象的画面。

• 对象可在运行系统中使用并具有操作员权限。

• 指定了“Tab 光标”模式。

步骤

1. 单击画面上的一个空区域。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 其它 > Tab 顺序对象类型”(Properties > Properties > 
Miscellaneous > Tab sequence object types) 下，选择在运行系统中通过 <Tab> 键使用的对象
类型。
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结果

用户可在“Tab 光标”模式下，在运行系统中使用 <Tab> 键激活所有定义的对象。

参见

键盘访问概述 (页 180)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.3.6 设置 Tab 顺序 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在运行系统中可使用 <Tab> 键到达所有可操作对象。可以使用“Tab 顺序”命令来定义操作

员在运行系统中激活对象的顺序。 

说明

在“输出”或“两种状态”模式下，在运行系统中无法使用 <Tab> 键到达对象。

通过以下方式可以在运行系统中处理画面：

• 使用 <Tab> 键
• 使用鼠标

• 使用组态的热键

要求

• 活动画面中包含可操作对象。

• 未选择任何对象。

• 对象已启用，可以在运行系统中使用，并具有相应操作员权限。
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操作步骤

1. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“编辑 Tab 顺序”(Edit tab sequence)。
Tab 顺序模式即激活。所有可用对象的 Tab 顺序编号均显示出来。隐藏对象的 Tab 顺序编号
也会显示出来。

2. 在 Tab 顺序编辑模式下，单击各个可访问的对象，单击的顺序即为这些对象在运行系统中通过 
<Tab> 激活的顺序。
下图显示了在画面中定义的 Tab 顺序。在运行系统中，<Tab> 键首先激活报警视图（编号 1），
然后激活 I/O 域（编号 2），接着激活按钮（编号 3）：

3. 要从 Tab 顺序中排除某一画面对象，请按住组合键 <Shift+Ctrl> 并单击所需对象。
Tab 顺序编号不再显示在该画面对象中。现在从 Tab 顺序中排除该画面对象。剩余的 Tab 顺
序编号会自动减 1。

4. 要在 Tab 顺序中重新输入已排除的画面对象，请重复步骤 3。
画面对象将被作为 Tab 顺序中的第一个对象进行输入。

结果

通过 <Tab> 键，操作员将在运行系统中按指定顺序选择对象。

说明

升级到新软件版本后的变更

如果使用早期版本的 WinCC 组态画面和面板中的 Tab 顺序，则在升级到 WinCC 新版本后应

检查这些画面的 Tab 顺序。画面和面板上的 Tab 顺序可能会发生变化。 

参见

键盘访问概述 (页 180)
示例：插入和组态矩形 (页 188)
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2.2.3.7 设置 Tab 顺序 (RT Professional)

简介

在“Tab 光标”模式下，可在运行系统中访问每个对象。可以使用“Tab 顺序”(Tab sequence) 命
令来定义操作员在运行系统中激活对象的顺序。通过以下方式，可以在运行系统中操作过程

画面：

• 使用 <Tab> 键
• 使用鼠标

• 使用组态的热键

要求

• 已打开至少包含一个对象的画面。

• 对象可在运行系统中使用并具有操作员权限。

• 已激活“Tab 光标”或“字母光标”模式。

操作步骤

1. 选择“编辑 > Tab 顺序 > 编辑 Tab 光标”(Edit > Tab sequence > Edit tab cursor) 或“编辑字母
光标”(Edit alpha cursor)。
Tab 顺序模式即激活。所有可用对象的 Tab 顺序编号均显示出来。隐藏对象的 Tab 顺序编号
也会显示出来。

2. 在 Tab 顺序编辑模式下，单击各个可访问的对象，单击的顺序即为这些对象在运行系统中通过 
<Tab> 激活的顺序。
下图显示了在画面中定义的 Tab 顺序。在运行系统中，<Tab> 键先激活 IO 字段（编号 2），然
后激活按钮（编号 3）。
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结果

通过 <Tab> 键，操作员将在运行系统中按指定顺序选择对象。 

说明

升级到新软件版本后的变更

如果使用早期版本的 WinCC 组态画面和面板中的 Tab 顺序，则在升级到 WinCC 新版本后需

检查这些画面的 Tab 顺序。画面和面板上的 Tab 顺序可能会发生变化。 

参见

键盘访问概述 (页 180)
示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.4 示例

2.2.4.1 示例：插入和组态矩形

任务

在本示例中，要在画面中插入一个矩形。 可组态下列属性：  
• 名称 =“MyRectangle”
• 位置 = (20, 20)
• 大小 = (100,100)
• 颜色 = 红色

• 黑色边框为 2 个像素宽
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原理

矩形是封闭对象，可以用颜色或图案填充。 可以调整矩形的高度和宽度，以允许进行水平

和垂直对齐。

概述

创建矩形，请执行以下步骤：

• 插入矩形

• 组态矩形

参见

关于组的基础知识 (页 172)
示例：插入矩形 (页 189)
示例：组态矩形 (页 190)
对象概述 (页 105)

2.2.4.2 示例：插入矩形

任务

在本示例中，插入并重命名矩形。 请不要在名称中使用特殊字符 ?、"、/、\、*、<、>。   

要求

• 打开了一个画面。

• 巡视窗口已打开。

• 打开“工具”任务卡。
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步骤

1. 在“工具”任务卡中单击“基本对象”选项板。

2. 将“矩形”对象拖放到画面上。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 其它”(Properties > Properties > Miscellaneous)。
4. 键入新名称“MyRectangle”。

结果

矩形现在已插入并已命名为“MyRectangle”。 该矩形具有“矩形”对象的默认属性。 

参见

示例：插入和组态矩形 (页 188)

2.2.4.3 示例：组态矩形

任务

在此示例中，将组态一个矩形：   
• 颜色 = 红色

• 黑色边框为 2 个像素宽

• 位置 = (20, 20)
• 大小 = (100,100)

改变矩形的颜色

要改变矩形的颜色，请执行下列操作：

1. 选择该矩形。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 外观 > 颜色”(Properties > Properties > Appearance > 
Background > Color) 下，定义背景色。

3. 选择“实心”(Solid) 作为填充模式。

4. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 外观 > 边框 > 颜色”(Properties > Properties > Appearance > 
Border > Color) 下，定义边框颜色。

5.“宽度”(width) 处输入值“2”。
6. 选择“实心”(Solid) 作为“样式”(Style) 。
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中间结果

矩形为红色，且带有宽度为两个像素的黑色边框。

对矩形重新定位和调整大小

要改变矩形的位置和大小，请执行下列操作：

1. 选择该矩形。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。

3. 将“位置和大小“(Position & Size) 下的 X 和 Y 坐标设为“20”。
4. 为高度和宽度设置“100”。

结果

矩形的坐标为 (20, 20)，宽度和高度为 100 像素。 

参见

示例：插入和组态矩形 (页 188)
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2.3 使用文本列表和图形列表

2.3.1 使用文本列表

2.3.1.1 关于文本列表的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

在文本列表中，文本被分配给变量的值。例如，在组态中将文本列表分配给符号 I/O 域。这

样将为对象提供要显示的文本。文本列表在“文本列表”编辑器中创建。可在使用文本列表

的对象上组态该文本列表和变量之间的接口。 
哪些对象可分配文本列表取决于运行系统。   

应用

例如，文本列表用于显示符号 I/O 域中的下拉列表。 
如果符号 I/O 域是显示字段，则相关联的文本会因组态变量的值而异。如果符号 I/O 域是输

入字段，则当操作员在运行系统中选择了相应的文本时组态变量将采用相关联的值。

说明

显示不含文本的变量值

对于未分配文本的变量值，其显示取决于运行系统：

• 显示和操作元素保持为空白。

• 显示三个星号 ***。
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文本列表的范围

文本列表的范围有三种：

• 取值范围

此设置会将文本列表中的文本条目分配给整数值或变量值范围。您可根据需要选择文本

条目的数量。条目的 大数量取决于正在使用的 HMI 设备。

您可指定一个默认值，在变量值超出定义范围时显示该值。

• 位（0、1）
此设置会将文本列表中的文本条目分配给二进制变量的两个状态。您可为二进制变量的

每个状态都创建一个文本条目。

• 位号 (0 - 31)
此设置会将文本列表中的文本条目分配给变量的各个位。文本条目的 大数是 32。例如

在执行顺序控制时，当处理只能设置所用变量中的一个位的序列时，可使用此格式的文

本列表。设置位中的 低有效位和默认值会对位号 (0 - 31) 的行为产生影响。

多语言文本

可以为文本列表中的文本组态多种语言。文本随后会在运行系统中以所设语言显示。为此，

可在“项目”窗口的“语言支持”>“项目语言”下设置语言。

组态步骤

例如，要在符号 I/O 域中显示文本，需要执行以下步骤：

1. 创建文本列表

2. 将文本分配给文本列表中的值或值范围

3. 分配显示对象中的文本列表（例如，分配给符号 I/O 域）

参见

创建文本列表 (页 194)
将文本和值分配给区域文本列表 (页 197)
将文本和值分配给位文本列表 (页 198)
将文本和值分配给位号文本列表 (页 200)
位号文本列表的说明 (页 201)
组态带有文本列表的对象 (页 204)
画面基础知识 (页 43)
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报警的文本列表中的文本输出 (页 874)
在面板类型中组态文本列表  (页 308)

2.3.1.2 创建文本列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

通过文本列表，可将特定文本分配给值并在运行系统中输出（例如，在符号 I/O 域中）。可

以指定符号 I/O 域的类型（例如，指定为纯输入字段）。 
列表有以下类型：   
• 取值范围

• 位

• 位号

步骤

1. 在项目窗口中双击“文本和图形列表”(Text and graphics lists)。
2. 随即打开“文本列表”(Text lists) 选项卡。

3. 在“文本列表”表格中，单击“添加”(Add)。
文本列表的巡视窗口即打开。

4. 为文本列表分配可指示其功能的名称。
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5. 在“选择”下选择文本列表类型。

– 取值范围：当变量的值在指定范围内时，将显示文本列表中的文本。

– 位（0、1）：当变量具有值 0 时，将显示文本列表中的一个文本。当变量具有值 1 时，

将显示文本列表中的另一个文本。

– 位号 (0-31)：当变量具有指定位号的值时，将显示文本列表中的文本。

6. 输入文本列表的注释。

说明

在 WinCC Runtime Professional 中，不应在文本列表的文本中使用分号。分号是控制字

符，会自动从文本中删除。 

结果

创建了一个文本列表。

参见

关于文本列表的基础知识 (页 192)
在面板类型中组态文本列表  (页 308)

2.3.1.3 将文本和值分配给区域文本列表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

对于每个区域文本列表，都可指定各值范围将显示的文本。

要求

• 打开“文本和图形列表”编辑器。

• 打开“文本列表”选项卡。

• 已创建并选择了一个区域文本列表。
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步骤

1. 在“文本列表项”表格中，单击“添加”(Add)。
此列表项的巡视窗口随即打开。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下的设置“范
围”(Range)。

– 例如，“ 小值”(Min) 处输入值“1”。
– 例如，在“ 大值”(Max) 处输入值“20”。
– 在“文本”(Text) 中，输入当变量处于指定值范围时运行系统中将显示的文本。

说明

文本 多使用 320 个字符。

3. 在“文本列表项”表格中，单击“添加”(Add)。 第二个列表项创建完毕。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下的设置“范
围”(Range)。
– 例如，“ 小值”(Min) 处输入值“21”。
– 例如，在“ 大值”(Max) 处输入值“40”。
– 在“文本”(Text) 处，输入当变量处于指定值范围内时在运行系统中将显示的文本。

5. 如果需要，还可以激活“默认条目”(default entry)。
当变量有尚未定义的值时，会始终显示所输入的文本。 每个列表只能有一个默认条目。

结果

创建了一个区域文本列表。 已为可能的值范围分配了文本。     

参见

关于文本列表的基础知识 (页 192)
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2.3.1.4 将文本和值分配给区域文本列表 (RT Professional)

简介

对于每个区域文本列表，都可指定各值范围将显示的文本。

要求

• “文本和图形列表”(Text and graphics list) 编辑器已打开。

• “文本列表”(Text lists) 选项卡已打开。

• 已创建并选择一个区域文本列表。

步骤

1. 在“文本列表项”(Text list entries) 表格中，单击“添加”(Add)。
此列表项的巡视窗口随即打开。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 值”(Properties > Properties > General > Value) 下，选
择以下设置之一。

– “范围”(Range)： 小变量值到 大变量值，例如 1 ≦ 值 ≦ 21
– “至”(To) 大变量值，例如，值 ≦ 13
– “单个值”(Individual value)： 恰好一个变量值，例如，值 = 21
– “从”(From)： 小变量值，例如，值 ≧ 2
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3. 在“文本”(Text) 下输入当变量等于指定值或处于指定值范围内时在运行系统中显示的文本。

说明

文本 多可以使用 255 个字符且不能使用分号。

4. 如果需要，可以激活“默认条目”(default entry)。
当变量有尚未定义的值时，会始终显示所输入的文本。 每个列表只能有一个默认条目。

5. 为同一个文本列表中的更多取值范围创建更多对应列表项。

结果

创建了一个区域文本列表。 运行系统中将显示的文本被分配给可能的值。     

参见

关于文本列表的基础知识 (页 192)

2.3.1.5 将文本和值分配给位文本列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

简介

对于每个文本列表，都可指定各位值将显示的文本。

要求

• 打开“文本和图形列表”编辑器。

• 打开“文本列表”选项卡。

• 已创建并选择一个位文本列表。
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步骤

1. 在“文本列表项”表格中，单击“添加”(Add)。
此列表项的巡视窗口随即打开。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 值”(Properties > Properties > General > Value) 下
的设置“单个值”(Single value)。
– 在“值”(Value) 处输入“0”。
– 在“文本”(Text) 下，输入变量设置为“0”时运行系统中显示的文本。

3. 在“文本列表项”表格中，单击“添加”(Add)。 第二个列表项创建完毕。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 值”(Properties > Properties > General > Value) 下
的设置“单个值”(Single value)。
– 在“值”下输入“1”。
– 在“文本”(Text) 下，输入变量设置为“1”时运行系统中显示的文本。

说明

文本 多使用 320 个字符。

在 WinCC Runtime Professional 中，文本 多使用 255 个字符且其中不应含分号。

结果

创建了一个位文本列表。 运行系统中将显示的文本被分配给可能的值“0”和“1”。     

参见

关于文本列表的基础知识 (页 192)
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2.3.1.6 将文本和值分配给位号文本列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

简介

对于每个位号文本列表，可以指定各位号将显示的文本。

要求

• 打开“文本和图形列表”编辑器。

• 打开“文本列表”选项卡。

• 已创建并选择一个位号文本列表。

步骤

1. 在“文本列表项”表格中，单击“添加”(Add)。
此列表项的巡视窗口随即打开。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 值”(Properties > Properties > General > Value) 下
的设置“单个值”(Single value)。
– 例如，在“值”(Value) 处输入“10”。
– 在“文本”(Text) 下，输入当变量值为“10”时运行系统中将显示的文本。

3. 如果需要，还可以激活“默认条目”(default entry)。
当变量有尚未定义的值时，会始终显示所输入的文本。 每个列表只能有一个默认条目。

4. 为同一个文本列表中的其它位号创建更多列表项。

说明

文本 多使用 320 个字符。

在 WinCC Runtime Professional 中，文本 多使用 255 个字符且其中不应含分号。
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说明

文本列表的位选择 
文本列表的输出取决于运行系统设置中的“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for 
text and graphics lists) 选项。 使用此选项可指定是否要在 HMI 设备上为文本列表使用位选

择。 启用此选项后，显示的文本将是针对设置位中的 低有效位组态的文本。 如果禁用此

选项，则只会显示针对设置位组态的文本。

结果

创建了一个位号文本列表。 运行系统中将显示的文本被分配给指定的位号。     

参见

关于文本列表的基础知识 (页 192)

2.3.1.7 位号文本列表的说明

简介

位号 (0 - 31) 范围会将列表中的文本条目分配给一个变量的各个位。 如果在运行系统设置中

禁用“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for text and graphic lists) 选项，则以下

标准行为适用： 
• 如果所有设置位中仅组态了 1 个位，则将显示为该组态位存储的文本。

在以下示例中，仅组态设置位的第“4”有效位。 因此将显示文本 2。

有效位 7 6 5 4 3 2 1 0
设置位 0 0 1 1 0 1 0 0
已组态 - 文本 3 - 文本 2 文本 1 - - -

• 如果未设置任何位或者设置了多个已组态的位，则不显示任何文本。

默认值

为避免出现不显示任何文本的情况，可定义默认值。 在以下情况下将显示组态的默认值：

• 选项“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for text and graphic lists) 已禁用。 变
量中未设置任何位或设置了多个已组态的位。
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• 选项“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for text and graphic lists) 已启用，但

未设置任何位或者未针对设置位的 低有效位组态文本。

显示默认值

1. 启用“文本列表条目”(Text list entries) 表格“默认”(Default) 列中的默认条目的文本。 
“默认条目”值将显示在该文本条目的“值”(Value) 列中。

2. 您还可以在巡视窗口中选择“属性 > 常规”(Properties > General) 下的“默认”(Default) 选项。

设置位中的 低有效位

如果未针对设置位中的 低有效位组态任何文本，并且未

设置任何默认值，则不显示任何文本。 如果已组态默认值，则将显示该默认值。

如果未针对设置位中的 低有效位组态任何文本，并且未设置任何默认值，则将不显示任何

文本。 如果已组态默认值，则将显示该默认值。

如需仅显示设置位中的 低有效位所对应的文本，请在“运行系统设置”(Runtime setting) 编
辑器中启用“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for text and graphic lists) 选项。

默认情况下此设置未选中，目的是保持向下兼容性。 此设置对 HMI 设备中的所有文本列表

都有效。

多行文本列表条目

可以使用 <SHIFT>+<RETURN> 快捷键在文本条目中输入换行符。 换行符显示为“¶”段落标

记。

多行文本列表条目仅可在符号输出字段和按钮中以多行形式输出。 在所有其它情况下，显

示多行文本都会带有段落标记。

2.3.1.8 组态带有文本列表的对象 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在显示和操作对象中指定输出值以及值应用，该对象将在运行系统显示文本列表中的文本。 
根据需要组态这些对象的属性。   
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要求

• 创建了一个文本列表。

• 已创建了一个变量。

• 打开“画面”编辑器。

• 具有符号 I/O 域的画面已打开， 并已编辑对象。

步骤

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 文本列表”(Properties > Properties > General > Text list) 
下，选择要在运行系统中显示的文本列表。

2. 选择设置“输出”(Output) 作为“模式”(Mode)。

说明

运行系统相关性

符号 I/O 域可用的域类型因运行系统而异。

3. 选择变量，该变量的值将决定其在符号 I/O 域中显示为“变量”。

结果

当变量具有指定值时，在运行系统的符号 I/O 域中会显示文本列表中定义的文本。 
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参见

关于文本列表的基础知识 (页 192)

2.3.1.9 组态带有文本列表的对象 (RT Professional)

简介

在显示和操作对象中指定输出值以及值应用，该对象将在运行系统显示文本列表中的文本。 
根据需要组态这些对象的属性。     

要求

• 创建了一个文本列表。

• 已创建了一个变量。

• 打开“画面”编辑器。

• 具有符号 I/O 域的画面已打开， 并已编辑对象。
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步骤

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 文本列表”(Properties > Properties > General > Text list) 
下，选择要在运行系统中显示的文本列表。

2. 选择设置“输出”(Output) 作为“模式”(Mode)。

说明

运行系统相关性

符号 I/O 域可用的域类型因运行系统而异。

3. 选择变量，该变量的值将决定其在符号 I/O 域中显示为“变量”。

结果

当变量具有指定值时，在运行系统的符号 I/O 域中会显示文本列表中定义的文本。 

参见

关于文本列表的基础知识 (页 192)
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2.3.2 使用图形列表

2.3.2.1 图形列表的基本原理 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

可能的变量值被分配给图形列表中的特定图形。组态期间，可以为按钮或图形 I/O 域创建图

形列表。这样将为对象提供要显示的图形。 
图形列表在“文本和图形列表”编辑器中创建。可在使用图形列表的对象上组态该图形列表

和变量之间的接口。图形列表是否可用取决于所使用的 HMI 设备。   

应用

可以组态图形列表以用于以下情况： 
• 带图形 I/O 域的下拉列表

• 按钮的状态特定的图形

图形列表中的图形可以组态为多种语言。图形随后会在运行系统中以设置的语言显示。 

图形源

图形可以从下列来源添加到图形列表中： 
• 通过从图形浏览器中选择

• 选择现有文件

可以使用以下文件类型：

*.bmp, *.ico, *.emf, *.wmf, *.gif, *.tiff、*.png, *.svg、*.jpeg 和 *.jpg。
• 通过创建新文件

功能

如果图形 I/O 域是显示字段，则相关联的图形会因组态变量的值而异。如果图形 I/O 域是输

入字段，则当操作员在运行系统中选择图形后组态变量将采用相关联的值。 
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图形列表的范围

图形列表的范围有三种：

• 取值范围

此设置会将图形列表中的图形条目分配给整数值或变量值范围。您可根据需要选择图形

条目的数量。条目的 大数量取决于正在使用的 HMI 设备。

您可指定一个默认值，在变量值超出定义范围时显示该值。

• 位（0、1）
此设置会将图形列表中的图形条目分配给二进制变量的两个状态。您可为二进制变量的

每个状态都创建一个图形条目。

• 位号 (0 - 31)
此设置会将图形列表中的图形条目分配给变量的各个位。图形条目的 大数量为 32。例

如，当处理只能设置所用变量中的一个位的顺控程序时，可将此格式的图形列表用于顺

序控制图。设置位中的 低有效位和默认值会对位号 (0 - 31) 的行为产生影响。

组态步骤

例如，要在图形 I/O 域中显示图形，需要完成以下任务：

1. 创建图形列表

2. 将图形分配给图形列表中的值或值范围

3. 分配显示对象中的图形列表（例如，分配给图形 I/O 域）

参见

创建图形列表 (页 209)
将图形和值分配给区域图形列表 (页 210)
将图形和值分配给位图形列表  (页 214)
将图形和值分配给位号图形列表 (页 215)
位号图形列表的说明 (页 217)
组态带有图形列表的对象 (页 218)
在面板类型中组态图形列表 (页 309)
画面基础知识 (页 43)
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2.3.2.2 创建图形列表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

可以通过图形列表将特定图形分配给变量值，并在运行系统中的图形 IO 域中输出。 例如，将

图形 I/O 域的类型指定为纯输出域。

步骤

1. 在项目窗口中双击“文本和图形列表”(Text and graphics lists)。
2. 随即打开“图形列表”(Graphics lists) 选项卡。

3. 在“图形列表”表格中，单击“添加”(Add)。 图形列表的巡视窗口随即打开。

4. 为图形列表分配可指示其功能的名称。

5. 例如，在“选择”(Select) 下选择图形列表类型“位号 (0 - 31)”(Bit number (0 - 31))。
6. 输入图形列表的注释。
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结果

创建了类型为“范围 (0 - 31)”(Range (0 - 31)) 的图形列表。  

参见

图形列表的基本原理 (页 206)

2.3.2.3 创建图形列表 (RT Professional)

简介

可以通过图形列表将特定图形分配给变量值，并在运行系统中的图形 IO 域中输出。 例如，可

将图形 I/O 域的类型指定为纯输出域。

步骤

1. 在项目导航中双击“文本和图形列表”(Text and graphics lists)。
2. 随即打开“图形列表”(Graphics lists) 选项卡。

3. 在“图形列表”(Graphics lists) 表格中，单击“添加”(Add)。
图形列表的巡视窗口随即打开。

4. 为图形列表分配可指示其功能的名称。

5. 在“选择”(Selection) 下选择“值/范围”(Value/Range) 图形列表类型。

6. 输入图形列表的注释。

结果

创建了一个区域图形列表。

创建画面

2.3 使用文本列表和图形列表

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 209



参见

创建图形列表 (页 208)
在面板类型中组态图形列表 (页 309)

2.3.2.4 将图形和值分配给区域图形列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

简介

对于每个区域图形列表，都可指定各值范围将显示的图形。

要求

• 打开“文本和图形列表”编辑器。

• 打开“图形列表”选项卡。

• 已创建并选择一个区域图形列表。
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步骤

1. 在“图形列表项”表格中，单击“添加”(Add)。
此列表项的巡视窗口随即打开。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下的设置“范
围”(Range)：
– 例如，“ 小值”(Min) 处输入值“1”。
– 例如，在“ 大值”(Max) 处输入值“20”。
– 选择当变量处于指定值范围内时在运行系统中将显示的图形。

说明

如果不使用下拉菜单，还可以通过以下步骤从库或文件系统插入图形：

1. 在库或文件系统中选择一个图形。

2. 将图形拖放到“图形列表项 > 图形”(Graphics list entries > Graphic) 表格中。

3. 在“图形列表项”表格中，单击“添加”(Add)。 创建了一个另一个列表项。
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4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 值”(Properties > Properties > General > Value) 下
的设置“单个值”(Single value)：
– 例如，输入值“21”。
– 如果在该变量中位“21”被置位，则选择在运行系统中显示的图形。

5. 如果需要，还可以激活“默认条目”(default entry)。
当变量有尚未定义的值时，会始终显示图形。每个列表只能有一个默认条目。

结果

创建了一个区域图形列表。 运行系统中将显示的图形被分配给可能的值。   

参见

图形列表的基本原理 (页 206)

2.3.2.5 将图形和值分配给区域文本列表 (RT Professional)

简介

对于每个区域图形列表，都可指定各值范围将显示的图形。

要求

• “文本和图形列表”(Text and graphics list) 编辑器已打开。

• 打开“图形列表”选项卡。

• 已创建并选择一个区域图形列表。
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步骤

1. 在“图形列表项”(Graphics list entries) 表格中，单击“添加”(Add)。
此列表项的巡视窗口随即打开。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 值”(Properties > Properties > General > Value) 下
的设置“单个值”(Single value)：
– 例如，输入值“0”。
– 如果设置了位“0”，则选择在运行系统中显示的图形。

说明

如果不使用下拉菜单，则可以通过以下步骤从库或文件系统插入图形：

1. 在库或文件系统中选择一个图形。

2. 将图形拖放到“图形列表项 > 图形”(Graphics list entries > Graphic) 表格中。

3. 如果需要，可以激活“默认条目”(default entry)。
当变量有尚未定义的值时，会始终显示图形。每个列表只能有一个默认条目。

4. 在巡视窗口中激活“属性 > 属性 > 常规 > 使用透明色”(Properties > Properties > General > Use 
transparent color)，然后选择一种颜色。

5. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 > 闪烁 > 使用闪烁”(Properties > Properties > Flash > Use 
flash)。

6. 例如，选择“闪烁频率 > 慢”(Flash frequency > Slow)。
7. 为同一个图形列表中的其它位号创建更多列表项。

结果

创建出一个区域图形列表。运行系统中显示的图形分配给了指定位号。当变量具有定义的值

时，图形会闪烁。     
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2.3.2.6 将图形和值分配给位图形列表  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

对于每个图形列表，都可指定各个位值处将显示的图形。

要求

• 打开“文本和图形列表”编辑器。

• 打开“图形列表”选项卡。

• 已创建和选择一个位图形列表。

步骤

1. 在“图形列表项”表格中，单击“添加”(Add)。
此列表项的巡视窗口随即打开。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 值”(Properties > Properties > General > Value) 下
的设置“单个值”(Single value)：
– 输入值“0”。
– 如果在该变量中位“0”被置位，则选择在运行系统中显示的图形。

说明

如果不使用下拉菜单，还可以通过以下步骤从库或文件系统插入图形：

1. 在库或文件系统中选择一个图形。

2. 将图形拖放到“图形列表项 > 图形”(Graphics list entries > Graphic) 表格中。

3. 在“图形列表项”表格中，单击“添加”(Add)。 将创建一个新列表项。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 值 > 单个值”(Properties > Properties > General > 
Value > Single value)。
– 输入值“1”。
– 如果在该变量中位“1”被置位，则选择在运行系统中显示的图形。
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结果

创建了一个位图形列表。 运行系统中显示的图形分配给了值“0”和“1”。

参见

图形列表的基本原理 (页 206)

2.3.2.7 将图形和值分配给位号图形列表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

对于每个位号图形列表，可以指定在哪个位号显示哪个图形。

要求

• 打开“文本和图形列表”编辑器。

• 打开“图形列表”选项卡。

• 已创建和选择一个位号图形列表。
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步骤

1. 在“图形列表项”表格中，单击“添加”(Add)。
此列表项的巡视窗口随即打开。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 值”(Properties > Properties > General > Value) 下
的设置“单个值”(Single value)：
– 例如，输入值“1”。
– 如果在该变量中位“0”被置位，则选择在运行系统中显示的图形。

说明

如果不使用下拉菜单，还可以通过以下步骤从库或文件系统插入图形：

1. 在库或文件系统中选择一个图形。

2. 将图形拖放到“图形列表项 > 图形”(Graphics list entries > Graphic) 表格中。

3. 如果需要，还可以激活“默认条目”(default entry)。
当变量有尚未定义的值时，会始终显示图形。 每个列表只能有一个默认条目。

4. 为同一个图形列表中的其它位号创建更多列表项。

说明

图形列表的位选择 
图形列表的输出取决于运行系统设置中的“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for 
text and graphics lists) 选项。 使用此选项可指定是否要在 HMI 设备上为图形列表使用位选

择。 启用此选项后，显示的图形将是针对设置位中的 低有效位组态的图形。 如果禁用此

选项，则将显示仅针对设置位组态的图形。
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结果

创建了一个位号图形列表。 运行系统中显示的图形分配给了指定位号。   

参见

图形列表的基本原理 (页 206)

2.3.2.8 位号图形列表的说明

简介

位号 (0 - 31) 范围会将列表中的图形条目分配给一个变量的各个位。 如果在运行系统设置中

禁用“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for text and graphic lists) 选项，则以下

标准行为适用： 
• 如果所有设置位中仅组态了 1 个位，则将显示为该组态位存储的图形。

在以下示例中，仅组态设置位的第“4”有效位。 因此将显示图形 2。

有效位 7 6 5 4 3 2 1 0
设置位 0 0 1 1 0 1 0 0
已组态 - 图形 3 - 图形 2 图形 1 - - -

• 如果未设置任何位或者有多个设置位都组态了图形，则仅显示仙人掌图形。

默认值

为避免出现不显示任何文本的情况，可定义默认值。 在以下情况下将显示组态的默认值：

• 选项“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for text and graphic lists) 已禁用。 变
量中未设置任何位或设置了多个已组态的位。

• 选项“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for text and graphic lists) 已启用，但

未设置任何位或者未针对设置位中的 低有效位组态图形。

显示默认值

1. 启用“图形列表条目”(Text list entries) 表格“默认”(Default) 列中的默认条目的图形。 
“默认条目”值将显示在该条目的“值”(Value) 列中。

2. 您还可以在巡视窗口中选择“属性 > 常规”(Properties > General) 下的“默认”(Default) 选项。
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设置位中的 低有效位

当“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for text and graphic lists) 启用后，显示的

图形将是针对设置位中的 低有效位组态的图形。

如果针对设置位中的 低有效位未组态任何图形，并且未设置任何默认值，则将显示仙人掌

图形。 如果已组态默认值，则将显示为该默认值组态的图形。

如需仅显示设置位中的 低有效位所对应的图形，请在“运行系统设置”(Runtime setting) 编
辑器中启用“文本列表和图形列表的位选择”(Bit selection for text and graphic lists) 选项。

默认情况下此设置未选中，目的是保持向下兼容性。 此设置对 HMI 设备中的所有图形列表

都有效。

2.3.2.9 组态带有图形列表的对象 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

在显示和操作对象中指定图形列表的输出值和值应用，此对象将在运行系统中显示图形列表

中的图形。根据需要组态这些对象的属性。   

要求

• 创建了一个图形列表。已定义值。图形已分配给值。

• 已创建了一个变量。

• 打开“画面”编辑器。

• 具有图形 I/O 域的画面已打开，并已编辑对象。
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步骤

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 图形列表”(Properties > Properties > General > Graphics 
list) 下，选择要在运行系统中显示的图形所在的图形列表。

2. 针对“模式”(Mode) 选择“输入/输出”(Input/output) 设置。 

说明

运行系统相关性

图形 I/O 域可用的字段类型因运行系统而异。

3. 选择变量，该变量的值在符号 I/O 域中将由显示定义为“变量”。

结果

当变量具有指定值时，运行系统的图形 I/O 域中会显示图形列表中定义的图形。

     

参见

图形列表的基本原理 (页 206)
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2.3.3 使用 C 文本列表 (RT Professional)

2.3.3.1 C 文本列表基础知识 (RT Professional)

简介

每台 HMI 设备都会分配至一个 C 文本列表。 在此列表中，您可以创建多语言文本，然后在 C 
脚本中通过文本 ID 引用这些文本。 C 文本列表专门与 API 的函数一起使用。

用法

例如，使用 C 文本列表显示画面对象中的文本。

多语言文本

可以为 C 文本列表中的文本组态多种语言。 文本随后会在运行系统中以所设语言显示。 为
此，可在“项目”(Project) 窗口的“语言支持 > 项目语言”(Language support > Project 
languages) 下设置语言。 

组态步骤

例如，要在画面对象中显示文本，需要执行以下步骤：

1. 在 C 文本列表中创建条目

2. 创建画面对象

3. 链接 C 脚本，例如链接到画面对象的某个事件

4. 通过相应函数在 C 脚本中引用这些条目

参见

在 C 文本列表中创建条目  (页 220)

2.3.3.2 在 C 文本列表中创建条目  (RT Professional)

简介

在 C 文本列表中，您可以创建多语言文本，然后在 C 脚本中通过文本 ID 引用这些文本。 C 文
本列表专门与 API 的函数一起使用。
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步骤

要在 C 文本列表中创建条目，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中双击“文本和图形列表”(Text and graphics lists)。
2. 随即打开“C 文本列表”(C text list) 选项卡。

3. 在表中单击“添加”(Add)。
C 文本列表的巡视窗口随即打开。

4. 根据需要输入文本和注释。
将自动创建文本 ID。 

5. 根据需要更改 ID 以标识属于一组的文本。
文本 ID 必须在数字 1 到 2147483647 之间且必须唯一。 系统会检查数字是否唯一。 

说明

如果更改已被引用的条目的文本 ID，脚本编辑器中的语法检查会忽略此更改。

结果

在 C 文本列表中创建了一个条目。 

参见

C 文本列表基础知识 (页 220)
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2.4 画面动态化

2.4.1 关于画面动态化的基础知识

2.4.1.1 关于画面动态化的基础知识 (Basic Panels)

动态化对象   
在 WinCC 中，可以通过动态化对象影射系统并在 HMI 设备上显示这些过程。 
通过以下方式进行动态化

• 动画

• 变量

• 系统函数

例如罐的映射，罐中液位的上升或下降与过程值相关。 
动态化选项取决于涉及的对象。 复制对象时，其动态化功能也会随之复制。

参见

关于画面动态化的基础知识 (页 222)
在巡视窗口中动态化 (页 225)
组态新动画 (页 229)
显示动态化总览 (页 228)
关于属性列表中的动态化的基础知识 (页 255)
画面基础知识 (页 43)
事件基础知识 (页 263)

2.4.1.2 关于画面动态化的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

动态化对象

在 WinCC 中，可以通过动态化对象来映射系统，并在 HMI 设备上显示这些过程。
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可通过以下方式进行动态化

• 动画

• 系统函数

• 变量

• 局部脚本

例如罐的映射，罐中液位的上升或下降与过程值相关。

动态化选项取决于涉及的对象。复制对象时，其动态化功能也会随之复制。

自定义菜单和工具栏

使用“菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器，可以组态自定义菜单和工具栏。 这些

菜单和工具将显示在项目的所有画面上，或显示在画面窗口中。 菜单项和图标通过变量或 VB 
脚本进行连接。

例如，可使用自定义菜单和工具栏从项目中的某个画面切换到任何其它画面。 

参见

关于画面动态化的基础知识 (页 222)
在巡视窗口中动态化 (页 225)
周期基础 (页 651)

2.4.1.3 在巡视窗口中动态化 (Basic Panels)

简介

通常，在一个画面中可以动态化所组态的所有画面对象。动态化功能和可用的事件则取决于

设备和所选择的对象。

动画

WinCC 帮助您通过预定义的动画来实现动态化。如果要以动画形式显示对象，则需要先在对

象巡视窗口中组态所需的动画。随后再根据项目的要求修改动画。 
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所支持的动画的选择，取决于 HMI 设备及其所选择的对象。可以选择以下几种类型的动画： 
• 布局：外观、可见性

• 移动：直接、对角线、水平和垂直移动

• 变量绑定

一个对象可以多次组态“变量绑定”类型的动画。

在巡视窗口的“属性 > 动画”(Properties > Animations) 下组态动画。

事件

可操作对象对事件的反应（如鼠标单击）。 
根据事件组态一个包含有系统函数的函数列表。这些系统函数将作为对已触发事件的反应。

在巡视窗口的“属性 > 事件”(Properties > Events) 下组态事件。
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有关此主题的更多详细信息，请参见“使用函数列表 (页 1495)”。

参见

关于画面动态化的基础知识 (页 222)
使用函数列表 (页 1495)

2.4.1.4 在巡视窗口中动态化 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

通常，在一个画面中可以动态化所组态的所有画面对象。动态化功能和可用的事件则取决于

设备和所选择的对象。

通过巡视窗口，可在三个选项卡上对画面对象进行动态化。

属性列表

使用  按钮，可转到“属性 > 属性”(Properties > Properties) 巡视窗口中的属性列表。

在属性列表中，可以使用变量或局部 C 和 VB 脚本来设置各个对象属性的动态化。例如，可

以动态更改对象的背景色。

在“动态值”(Dynamic Value) 列中，可将变量、C 脚本或 VB 脚本的对象属性动态化。
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在“属性”(Property) 列表中，将通过背景色来指示是否可将对象属性动态化：

• 浅灰色：可以动态化

• 深灰色：不能动态化

已组态的任何动画也将显示在对象属性列表中，可在此列表中对动画进行编辑。 
下表说明了如何对属性列表进行排序：

按字母排序

按类别排序

使用  按钮，可返回到巡视窗口中的属性页面。     

动画

可使用两个不同选项将对象动态化：

在巡视窗口中   
• “属性 > 动画”(Properties > Animations) 下的

• “动画”(Animations) 任务卡中组态动画。

WinCC 可帮助您通过预定义的动画来实现动态化。如果希望以动画形式显示对象，则需要先

使用工具箱中的工具或在对象的巡视窗口中组态所需的动画。然后在巡视窗口中根据项目要

求自定义动画。 
所支持的动画取决于设备以及所选择的对象。可以选择以下几种类型的动画： 
• 变量绑定

• 布局：外观、控件启用、可见性

创建画面

2.4 画面动态化

可视化过程

226 系统手册, 11/2022, 在线文档



• 移动：直接、对角线、水平和垂直移动

• 属性动画

说明

HMI 设备相关性

“控件启用”动画并非适用于每台 HMI 设备。

可以针对一个对象多次组态“变量绑定”和“属性动画”类型的动画。

可在“属性 > 动画”(Properties > Animations) 巡视窗口中组态动画。

事件   
由操作员控件启用的对象也对事件（如鼠标单击）做出反应。 
可针对事件组态一个包含系统函数或局部脚本的函数列表。这些系统函数或局部脚本将作为

对已触发事件的反应进行处理。

可以在“属性 > 事件”(Properties > Events) 巡视窗口中组态事件。
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有关此主题的更多详细信息，请参见“使用函数列表 (页 1495)”。

参见

局部脚本 (页 1493)
使用函数列表 (页 1495)

2.4.1.5 显示动态化总览

简介

您可以分别针对每个动态化来设置共更新周期。 不同更新周期的数目限制在每个项目 5 个。
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显示现有动态化的总览

1. 在项目树中选择画面。

2. 在快捷菜单中，选择“总览动态化”(Overview dynamizations)。

结果

所有对象及其动态化显示在画面的工作区中。 在“周期”(Cycle) 下，可根据需要选择其它更

新周期。

参见

关于属性列表中的动态化的基础知识 (页 255)
关于画面动态化的基础知识 (页 222)

2.4.2 通过动画实现动态化

2.4.2.1 组态新动画 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

使用预定义的动画对画面对象进行动态化。
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要求

• 已打开包含至少一个动态对象的画面。

• 巡视窗口已打开。

• 将显示工具箱窗口。

巡视窗口中的操作步骤

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 动画”(Properties > Animations)。
2. 选择要使用的动画。

3. 单击  按钮。

“动画”(Animations) 任务卡中的操作步骤。

1. 在“动画”任务卡中打开包含所需动画的对象组。

2. 将动画拖动到要实现动态化的对象上。

或者，也可以在画面中选择对象，然后在“动画”(Animations) 任务卡上双击所需动画。

结果

动画即出现在对象的巡视窗口中。通过以下步骤组态动画。

在动画概览中，绿色箭头指示已组态好的动画。单击该绿色箭头，将在巡视窗口中打开已组

态的动画。
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说明

动画的数据类型

使用变量对动画进行动态化处理时，始终只能看到允许的数据类型。例如，“可见性”动画

仅支持数据类型为 Bool、DInt、Int、SInt、UDInt、UInt、USInt 的变量。 

参见

对象外观动态化 (页 232)
组态移动 (页 233)
组态直接移动 (页 235)
操作元素控制启用状态的动态化 (页 236)
对象可见性动态化 (页 238)
通过变量连接组态动画 (页 239)
多重选择中的动画 (页 243)
关于画面动态化的基础知识 (页 222)
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对象组的动画 (页 242)
通过属性动画进行动态化 (页 244)

2.4.2.2 对象外观动态化 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

简介

在运行系统中，可以通过更改变量的值来控制画面对象的外观。变量为某个值时，画面对象

将根据其组态改变颜色或闪烁特性。                 

类型

在运行系统中，将根据该选择来判断是变量区域或者是单个值。对象的外观将根据组态进行

改变。

说明

“多个位”选择

如果使用“多个位”(Multiple bits) 选项，还要在“画面 > 常规”(Screens > General) 下的运行

系统设置中选择“外观的位选择”(Bit selection for appearance)。 

要求

• 打开了一个画面。

• 在此画面中包含并选择了一个动态对象。

• 巡视窗口已打开。

• 将显示工具箱窗口。

步骤

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 动画”(Properties > Animations)。
选定对象可用的动画即显示出来。 

2. 选择动画“外观”(Appearance)，然后单击  按钮。
将显示动画的参数。

3. 在“变量 > 名称”(Tag > Name) 中选择一个变量。

4. 例如，选择“类型 > 范围”(Type > Range)。
5. 在表中单击“添加”(Add)。
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6. 在“范围”(Range) 列中输入变量范围，例如，“0 - 20”。
7. 在“前景色”(Foreground color) 和“背景色”(Background color) 列中，选择当变量达到此范

围时对象在运行系统中将显示的前景色和背景色。

8. 在“闪烁”列表中为对象选择一种闪烁模式。

9. 重复步骤 5 至 8 创建另一个变量范围，例如“21 - 60”。

结果

在运行系统中，对象的闪烁响应和颜色根据变量中返回的过程值动态改变。 

参见

组态新动画 (页 229)

2.4.2.3 组态移动 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

可以通过组态动态对象这种方式，使其以一个特定轨迹进行移动。 对象的移动通过变量进

行控制。 变量更改时对象将进行移动。         
每个对象只能设定一种类型的移动。 
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要求

• 已创建了一个变量。

• 已打开包含至少一个动态对象的画面。

• 巡视窗口已打开。

• 将显示工具箱窗口。

步骤

1. 选择要动态控制的画面对象。
对象属性即显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 动画”(Properties > Animations)。
选定对象可用的动画即显示出来。

3. 选择“水平移动”(Horizontal movement) 然后单击  按钮。
将显示动画的参数。
对象的透明副本显示在工作区中，该副本与源对象通过箭头互连。

4. 选择用于控制移动的变量。

5. 将对象副本移动到相关的目标。 系统自动输入巡视窗口中 后位置的像素值。

6. 根据需要自定义变量的值范围。
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结果

在运行系统中，对象会随着用于控制移动的变量值的每个变化而移动。 移动的方向取决于

所组态的“水平”移动类型。

说明

垂直和对角线移动的组态方式与水平移动类似         

参见

组态新动画 (页 229)

2.4.2.4 组态直接移动 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

通过“直接移动”，该对象将分别沿 x 轴方向和 y 轴方向进行移动。 使用两个变量定义对

象从原始静态起始位置要移动的像素数。       

要求

• 已创建了两个变量。

• 已打开包含至少一个动态对象的画面。

• 巡视窗口已打开。

• 将显示工具箱窗口。

组态“直接移动”

1. 选择要动态控制的画面对象。
对象属性即显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 动画”(Properties > Animations)。
3. 选择“直接移动”(Direct movement) 然后单击  按钮。

将显示动画的参数。
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4. 选择控制 x 轴方向移动的 X 轴变量。

5. 选择控制 y 轴方向移动的 Y 轴变量。

结果

在运行系统中，对象会随着用于控制移动的变量值的每个变化而移动。 

参见

组态新动画 (页 229)

2.4.2.5 操作元素控制启用状态的动态化 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可以动态更改操作元素的可用性。对象是否能够用于运行系统中取决于变量的值。

通过这种动态控制可以使操作员只能在特定情况（如维护）下访问操作元素。

要求

• 已创建变量。

• 打开了含有操作元素的画面。

• 巡视窗口已打开。

• 显示“工具箱”窗口。
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步骤

1. 在要动态控制的画面中选择操作元素。
对象属性即显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 动画”(Properties > Animations)。
选定对象可用的动画即会显示出来。 

3. 选择“控制启用”(Control enable) 并单击  按钮。
将显示动画的参数。

4. 选择一个变量。

5. 激活“范围”(Range)。
– 对于“从：” 例如，输入值“0”
– 对于“至：” 例如，输入值“100”

6. 激活“控制启用 > 已激活”(Control enable > Activated)。

结果

画面对象在运行系统中是否启用操作员控制取决于变量值：

• 如果变量值在 0 到 100 之间，则对象启用了操作员控制。

• 如果变量值超出该范围，则对象未启用操作员控制。

参见

组态新动画 (页 229)
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2.4.2.6 对象可见性动态化 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

通过“可见性”属性的动态化，可以向画面输出报警，例如，在变量值超出临界范围时触发

报警。 当变量值返回到非临界范围时，报警被清除。

“简单配方视图”和“简单报警视图”对象始终可见。

要求

• 已创建了一个变量。

• 打开含要在运行系统中显示或隐藏的对象的画面。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 选择要动态控制的画面对象。
对象属性即显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 动画”(Properties > Animations)。
选定对象可用的动画即显示出来。 

3. 选择“可见性”(Visibility)，然后单击  按钮。
将显示动画的参数。

4. 选择一个变量。

5. 激活“范围”(Range)。
6. 例如，选择“从 20”(from 20) 以及“到 40”(to 40)
7. 激活“可见”(Visible)。
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结果

在运行系统中，画面对象将根据变量值进行显示或隐藏。

• 如果变量值与所组态的范围（20 到 40 之间）完全匹配，则显示该画面对象。

• 如果变量值不在所组态的范围内，则隐藏该画面对象。

参见

组态新动画 (页 229)

2.4.2.7 通过变量连接组态动画 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

如果对象属性是带有变量的对象属性，则该对象属性在运行系统中是否更改取决于变量

值。       
以下示例显示了“属性 > 动画”(Properties > Animations) 巡视窗口中的变量绑定。 如果组态

了变量绑定，则它还显示在属性列表或巡视窗口的属性页面中。

要求

• 选择要将其属性动态化的对象。

• 已创建变量。

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 选择要动态控制其属性的画面对象。
对象属性即显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 动画”(Properties > Animation)。
选定对象可用的动画即会显示出来。 

3. 选择“变量连接”(Tag connection) 并单击  按钮。
将显示动画的参数。
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4. 在“属性 > 动画 > 变量绑定 > 属性 > 名称”(Properties > Animation > Tag binding > Property 
> Name) 中选择要动态化的对象属性，例如“背景色”(Background color)。

5. 选择一个变量。

结果

已使用变量对“背景色”(Background color) 属性进行动态化。 画面对象的背景色在运行系统

中是否更改取决于变量所用的值。 

参见

组态新动画 (页 229)
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2.4.2.8 对象组的动画 (Basic Panels)

将动画应用于对象组

巡视窗口将显示一个组中的所有对象及其可能的动画。并单独列出该组中所有对象支持的动

画类型。

如果为对象组组态动画，则此动画将应用于支持此动画的所有单个对象。  
嵌套组不支持动画。

应用示例

为一个对象组中的对象组态“水平移动”(horizontal movement) 动画。对整个对象组组态了

“直接移动”(direct movement) 动画。在运行系统中只执行对象组动画，即“直接移动”。

这同样适用于对象组中的对象组。仅列出顶层组的动画。

参见

组态新动画 (页 229)
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2.4.2.9 对象组的动画 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

更改对象组的动画

巡视窗口显示组的所有对象及其可用的动画。 同时会单独列出组中所有对象支持的动画类

型。     
如果为对象组组态动画，则此动画将应用于支持此动画的所有单个对象。

应用示例

为对象组中的某个对象组态了“水平移动”动画。 为整个对象组组态了“直接移动”动画。 
在运行系统中执行这两种动画类型。 这还适用于对象组内的对象组。

参见

组态新动画 (页 229)
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2.4.2.10 多重选择中的动画 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

更改用于多个对象的动画  
对于多项选择，为参考对象组态的动画会显示在巡视窗口中。 这些动画可以照常更改。 所
做更改将应用于多项选择中支持所组态动画的所有对象。 这意味着，即使尚未组态动画的

对象也将拥有参考对象的动画。

应用示例

同时选择一个按钮和一个圆。 按钮是参考对象。 该按钮已经组态了“外观”动画，所以它

会出现在该多项选择的巡视窗口中。 在巡视窗口激活“属性 > 动画 > 外观 > 闪烁”(Properties 
> Animations >Appearance > Flashing) 时，“外观”动画的设置将同时应用于按钮和圆形。

为多个对象组态新动画

如果为多项选择的对象组态新动画，则此动画将应用于支持所组态动画的所有选定对象。 如
果新动画替换现有动画，则会出现安全提示。

应用示例

选择一个圆和一个矩形。 圆已经组态了“对角线移动”动画。 为该多项选择组态“水平移

动”动画。 此动画将应用于矩形，因为矩形尚未组态“移动”类型的动画。 对于圆，系统

会提示您确认是否要用新的“水平移动”动画替换现有“对角线移动”动画。 

参见

组态新动画 (页 229)
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2.4.3 通过属性动画实现动态化 (RT Professional)

2.4.3.1 通过属性动画进行动态化 (RT Professional)

简介

通过属性动画，可以根据特定的值范围或变量，将画面或画面对象的属性动态化。您可以选

择值的范围，并确定链接对象属性在变量采用运行系统中的特定值时的变化方式。可以选择

同时对多个对象属性（如画面对象的位置和颜色）动态化。也可以在一个项目上组态多个属

性动画。

说明

同时对几个对象属性动态化

可以使用动画对多个对象属性动态化。运行系统中的处理顺序未必与巡视窗口中“属性 > 动
画”(Properties > Animation) 下的属性组态顺序相同。

说明

如果在表达式中使用操作符“=”、“>”、“<”和“!=”，请注意以下事项：

“true”的值 = -1 
“false”的值 = 0 
请注意布尔变量“true”= 1 和“false”= 0 的运行时值。

类型     
以下类型可用于定义值的范围：

• 范围（浮点） 
可以使用浮点数组态不同的值范围。在方括号中输入每个值范围并指定范围限值是否包

含在该值范围中。如果运行系统中的值处于已组态的值范围内，则将对链接对象属性进

行动态化。

• 范围（整数） 
将查看某个变量的一个或多个值范围。您可以组态不同的值范围，并为每个值范围定义

对象属性的相应值。如果运行系统中的值处于已组态的值范围内，则将对链接对象属性

进行动态化。

只能以整数来定义值的范围，非整数变量值或表达式将相应进行四舍五入。

• 布尔（true、false）  
将查看包含逻辑比较的布尔变量或表达式。如果变量或表达式返回 true 或 false，则将该

值分配给动态化的属性。
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• 直接 
与其它类型不同的是，“直接”(Direct) 类型的变量值或表达式将直接写入对象属性。

• 单个位  
可以选择需要监视的变量的位。如果需要设置该位，请组态值“0”。如果不需要设置该位，

请组态值“1”。
• 多个位  

将查看某个变量的一个或多个位号。您可以组态不同的位号。只有在运行系统中的变量

值与组态的位号之一精确匹配时，才会将链接对象属性动态化。如果变量值不匹配，则

将显示该对象属性的静态值。

表达式       
“表达式”(Expression) 选项仅可用于“范围”(Range)、“布尔”(Boolean) 和“直接”(Direct) 类
型。

您可以使用变量、VB 脚本和算术运算符来制作表达式。将在运行系统中确定该表达式的值，

并与所组态的值范围进行比较。在一个表达式内，可选择使用以下 VBS 关键字和常量：

 "mod", "not", "and" "or","xor","eqv", "imp", "vbTrue", "vbFalse"

评估“Quality Code”       
使用“Quality Code”可检查变量的状态和特性。整个值传送以及相应变量的值处理的质量将

合并在显示的“Quality Code”中。通过对“质量代码”进行监视，可以得出有关过程中变量

质量的结论。 
对“Quality Code”进行的评估将优先于定义的值范围。 
如果使用多个变量，则将按变量在表达式中从左到右出现的顺序来评估变量的“Quality 
Code”。只有当变量的“Quality Code”正确时，才会查看组态的值。

下图显示了提供的“Quality Codes”。在此列表中，“Quality Codes”按优先级上升的顺序进行

排序。
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参见

组态新动画 (页 229)
组态“范围”类型的属性动画 (页 246)
组态“直接”类型的属性动画 (页 250)
组态“布尔”类型的属性动画 (页 249)

2.4.3.2 组态“范围”类型的属性动画 (RT Professional)

简介

通过变量进行对象属性的动态化处理时，该对象属性在运行系统中将根据变量值而变化。下

面的示例显示了圆的动态化。圆根据变量改变颜色和位置

要求

• 已创建一个“Tag1”变量。

• 已创建一个画面。

• 在画面中插入了一个圆并加上了标记。

• 巡视窗口已打开。
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选择动画类型、变量和类型

1. 在巡视窗口中单击“属性 > 动画”(Properties > Animations)。
所选对象可用的动画即会显示出来。 

2. 选择“动画属性”(Animate property)，然后单击  按钮。
动画参数即会显示出来。

3. 在“设置 > 名称”(Settings > Name) 下，输入名称“Light”。
4. 选择“范围”(Range) 类型。

5. 激活“过程 > 变量”(Process > Tag)。
6. 在“过程 > 变量”(Process > Tag) 下选择“Tag1”。

选择对象属性和范围

1. 单击“添加属性”(Add property) 。
将打开一个选项列表。

2. 选择属性“Y 位置”(Y position)。“Y 位置”(Y position) 列将添加到表中。

3. 单击“添加属性”(Add property) 。
将打开一个选项列表。

4. 选择属性“背景色”(Color background)。“背景色”(Color background) 列将添加到表中。

5. 在表中单击“添加”(Add)。
6. 从“0 - 49”定义第一个范围。

7. 在表中单击“添加”(Add)。
8. 从“50 - 99”定义第二个范围。

9. 在表中单击“添加”(Add)。
10.将第三个范围定义为“100 - 149”。
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将背景色和位置分配到范围

为范围定义以下设置：

• 范围 0 - 49：Y 位置“200”；颜色“绿色”

• 范围 50 - 99：Y 位置“220”；颜色“黄色”

• 范围 100 - 149：Y 位置“240”；颜色“红色”

结果

圆的位置和背景色根据运行系统中变量所处的值范围而变化。

参见

通过属性动画进行动态化 (页 244)
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2.4.3.3 组态“布尔”类型的属性动画 (RT Professional)

简介

通过变量进行对象属性的动态化处理时，该对象属性在运行系统中将根据变量值而变化。在

下面的示例中，将根据表达式的值来显示和隐藏一个按钮。

说明

“Bool”类型的布尔变量将使用 VB 脚本函数 CBool 隐式转换为 VB 脚本值“true”= -1 和“wrong”
= 0。 
使用常量“vbTrue”和“vbFalse”在表达式中进行唯一性比较。

要求

• 创建了“Uint”类型的“TCelsius”变量。

• 已创建一个画面。

• 已在画面中插入一个按钮并加上标记。

• 巡视窗口已打开。

选择动画类型、表达式和类型

1. 在巡视窗口中单击“属性 > 动画”(Properties > Animations)。
所选对象可用的动画即会显示出来。 

2. 选择“动画属性”(Animate property)，然后单击  按钮。
动画参数即会显示出来。

3. 在“设置 > 名称”(Settings > Name) 下，输入名称“Visibility”。
4. 选择“布尔”(Bool) 类型。

5. 激活“过程 > 表达式”(Process > Expression)。
6. 在该字段中输入以下表达式：“(('TCelsius’ × 9) / 5) + 32 < 100”。

说明

确保在直接输入中写入变量名时加上单引号。

说明

布尔变量的评估可简化为：

“'Booltag1' AND NOT 'Booltag2'”。

或者，可使用该域上方的按钮来输入表达式。例如，可单击  按钮，然后从选择列表中选

择变量。

创建画面

2.4 画面动态化

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 249



选择对象属性

1. 单击“添加属性”(Add property) 。
将打开一个选项列表。

2. 选择“可见性”(Visibility) 属性。“可见性”(Visible) 列即添加到表中。

3. 在表中激活“True”值的“可见性”(Visibility) 属性。

结果

将在运行系统中确定表达式的值。如果该值与与组态的“True”值匹配，则显示按钮。 

参见

通过属性动画进行动态化 (页 244)

2.4.3.4 组态“直接”类型的属性动画 (RT Professional)

简介

在通过变量将对象属性动态化时，对象属性将根据变量值在运行系统中发生改变。下面的示

例显示了一个 I/O 域的动态化。该 I/O 域会根据变量的不同而改变其输出值。
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要求

• 已创建一个“Tag1”变量。

• 已创建一个画面。

• 已在画面中通过“输出”(Output) 模式插入并选择一个 I/O 域。 
• 巡视窗口已打开。

选择动画类型、变量和类型

1. 在巡视窗口中单击“属性 > 动画”(Properties> Animations)。
选定对象可用的动画即显示出来。 

2. 选择“动画属性”(Animate property)，然后单击  按钮。
将显示动画的参数。

3. 在“设置 > 名称”(Settings > Name) 下，输入名称“Fill level”。
4. 选择“直接”(Direct) 作为类型。

5. 激活“过程 > 变量”(Process > Tag)。
6. 在“过程 > 变量”(Process > Tag) 下选择“Tag1”。

结果

运行系统中的变量值将直接写入该 I/O 域。 

参见

通过属性动画进行动态化 (页 244)

2.4.3.5 组态“单个位”类型的属性动画 (RT Professional)

简介

通过变量进行对象属性的动态化处理时，该对象属性在运行系统中将根据变量值而变化。下

面的示例显示了按钮的动态化。该按钮边框颜色根据变量而变化。

要求

• 已创建一个“Tag1”变量。

• 已创建一个画面。
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• 已在画面中插入一个按钮并加上标记。

• 巡视窗口已打开。

选择动画类型、变量和类型

1. 在巡视窗口中单击“属性 > 动画”(Properties > Animations)。
所选对象可用的动画即会显示出来。 

2. 选择“动画属性”(Animate property)，然后单击  按钮。
动画参数即会显示出来。

3. 在“设置 > 名称”(Settings > Name) 下面输入名称“Border color”。
4. 选择“单个位”(Single bit) 类型。

5. 选择位号，例如“4”。
6. 激活“过程 > 变量”(Process > Tag)。
7. 在“过程 > 变量”(Process > Tag) 下面选择“Tag_1”变量。

选择类型为“单个位”(Single bit) 的对象属性

1. 单击“添加属性”(Add property) 。
将打开一个选项列表。

2. 例如，选择“边框颜色”(Border color) 属性。“边框颜色”(Border color) 列即添加到表中。

3. 在“值”(Value) 列中输入值“0”。
用户在“属性 > 外观 > 边框 > 颜色”(Properties > Appearance > Border > Color) 下面组态的颜
色即会显示在“边框颜色”(Border color) 列中。

4. 在“值”(Value) 列中输入值“1”。
5. 在“边框颜色”(Border color) 列中，选择备选边框颜色，例如蓝色。
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结果

如果运行系统中变量的位“4”值为“1”，则边框以蓝色显示。如果未设置位“4”，则边框以红色

显示。

2.4.3.6 组态“多个位”类型的属性动画 (RT Professional)

简介

通过变量进行对象属性的动态化处理时，该对象属性在运行系统中将根据变量值而变化。下

面的示例显示了按钮的动态化。该按钮边框颜色根据变量而变化。

要求

• 已创建一个“Tag1”变量。

• 已创建一个画面。

• 已在画面中插入一个按钮并加上标记。

• 巡视窗口已打开。

选择动画类型、变量和类型

1. 在巡视窗口中单击“属性 > 动画”(Properties > Animations)。
所选对象可用的动画即会显示出来。 

2. 选择“动画属性”(Animate property)，然后单击  按钮。
动画参数即会显示出来。

3. 在“设置 > 名称”(Settings > Name) 的下面，输入名称“Color”。
4. 选择“多个位”(Multiple bits) 类型。

5. 激活“过程 > 变量”(Process > Tag)。
6. 在“过程 > 变量”(Process > Tag) 下面选择“Tag_1”变量。

选择类型为“多个位”(Multiple bits) 的对象属性。

1. 单击“添加属性”(Add property) 。
将打开一个选项列表。

2. 选择属性“边框颜色”(Border color)。“边框颜色”(Border color) 列即添加到表中。

3. 在“值”(Value) 列中添加值“0”。
用户在“属性 > 外观 > 边框 > 颜色”(Properties > Appearance > Border > Color) 下面组态的颜
色即显示在“边框颜色”(Border color) 列中。

4. 在第二行的“值”(Value) 列中输入值“5”。
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5. 在“边框颜色”(Border color) 列中，选择一种边框颜色，例如蓝色。

6. 在第三行的“值”(Value) 列中输入值“8”。
7. 在“边框颜色”(Border color) 列中，选择一种边框颜色，例如绿色。

8. 在第四行的“值”(Value) 列中输入值“11”。
9. 在“边框颜色”(Border color) 列中，选择一种边框颜色，例如黄色。

结果

如果运行系统中的变量值等于组态的值，则按钮的边框颜色会相应改变。如果变量值与任何

组态的值都不匹配，则将显示对象属性的静态值。
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2.4.4 属性列表中的动态化 (RT Professional)

2.4.4.1 关于属性列表中的动态化的基础知识 (RT Professional)

动态化的基本原理

对于可进行动态化的对象属性，首先指定动态化类型。下图显示了可用的动态化类型：

根据动态化类型，可使用对象列表来选择变量，或者创建一个局部脚本。 

通过变量进行动态化

如果通过变量将对象属性动态化，则可另外针对以下事件组态一个函数列表：

• 已更改

• 变量状态已更改

• 质量代码已更改

将在为画面设置的更新周期中对变量进行更新。

下图显示了通过变量进行动态化的“半径”对象属性。当变量的值发生改变时，将另外执行

一个函数列表：

创建画面

2.4 画面动态化

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 255



您也可以将函数列表转换为局部脚本。

Quality Code       
使用“Quality Code”可检查变量的状态和特性。整个值传送以及相应变量的值处理的质量将

合并在显示的“Quality Code”中。通过对“质量代码”进行监视，可以得出有关过程中变量

质量的结论。 

创建画面

2.4 画面动态化

可视化过程

256 系统手册, 11/2022, 在线文档



通过局部脚本进行动态化

使用局部脚本，可在运行系统中通过局部脚本的返回值将对象属性动态化。可以直接在使用

脚本的实例中创建脚本。下图显示了如何通过使用 VB 脚本将背景色动态化来实现状态指示

器：

参见

通过变量动态化对象属性 (页 258)
对变量更改设置动态化方法 (页 260)
使用局部脚本实现对象属性动态化 (页 262)
显示动态化总览 (页 228)
关于画面动态化的基础知识 (页 222)
局部脚本 (页 1534)
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2.4.4.2 通过变量动态化对象属性 (RT Professional)

简介

如果通过变量动态化对象属性，则该对象属性在运行系统中是否更改取决于变量值。在间接

动态化对象属性时，会将该属性连接到在运行系统中设置了该属性的变量。

要求

• 选择要将其属性动态化的对象。

• 已创建变量。

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 选择要动态控制其属性的画面对象。
对象属性即显示在巡视窗口中。

2. 单击巡视窗口中的  按钮。
属性列表会与所选对象的属性一起显示。 

3. 选择要动态化的属性。

4. 在“动态化”(Dynamization) 列中，选择“HMI_Tag”条目。
随即打开一个对话框。
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5. 选择一个变量。

6. 激活“使用间接寻址”(Use indirect addressing) 以动态化对象属性。

结果

对象属性在运行系统中是否更改取决于组态属性列表的方式。 

在属性列表中表示多项选择

如果同时选择了多个对象，则“对象类型”(Object type) 列会添加到属性列表中。支持行中

显示的属性的对象将在该列中显示。对属性应用的更改或动态化处理会影响“对象类

型”(Object type) 列中显示的所有对象。

参见

关于属性列表中的动态化的基础知识 (页 255)
关于画面动态化的基础知识 (页 222)
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2.4.4.3 对变量更改设置动态化方法 (RT Professional)

简介

如果在“动态化”(Dynamization) 列中输入了变量，则同时还可对不同事件组态函数列表。

要求

• 选择要将其属性动态化的对象。

• 已创建变量。

• 在巡视窗口中打开了属性列表。

• 对象属性已与变量连接。
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步骤

1. 在通过变量进行动态化的属性旁边单击，扩展属性列表。

2. 该属性下方会显示出三行，分别具有以下事件。

– 已更改

– 变量状态已更改

– 质量代码已更改

3. 为所需的事件组态函数列表。
也可以将函数列表转换为本地脚本。

结果

对象属性在运行系统中是否更改取决于组态属性列表的方式。 

参见

关于属性列表中的动态化的基础知识 (页 255)
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2.4.4.4 使用局部脚本实现对象属性动态化 (RT Professional)

简介

使用局部脚本，可在运行系统中通过脚本的返回值将对象属性动态化。 

要求

• 已选择带有需要动态化的属性的对象。

• 巡视窗口已打开。

步骤    
1. 在巡视窗口中单击 。

2. 选择要动态化的对象属性。

3. 在“动态化”(Dynamization) 列中选择“VB 脚本”(VB script) 或“C 脚本”(C script) 条目。
随即打开一个对话框。

4. 编写程序代码。

5. 单击工具栏中的“ ”以更改触发。

结果

对象属性根据对象列表的组态方式在运行系统中发生改变。

删除动态化    
1. 在属性列表中选择动态化的对象属性。

2. 在“动态化”(Dynamization) 列中选择“无”(None) 条目。

参见

关于属性列表中的动态化的基础知识 (页 255)
关于画面动态化的基础知识 (页 222)
创建局部脚本 (页 1534)
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2.4.5 使用系统函数实现动态化

2.4.5.1 事件基础知识

简介

画面对象对事件作出反应。根据对象的事件组态一个包含有系统函数的函数列表。 

事件 
可用的事件和系统函数则取决于所用的对象。

例如，如果操作员激活了一个画面对象，则将执行组态过的系统函数。

有关详细信息，请参见“函数列表基础知识 (页 1495)”。

参见

关于画面动态化的基础知识 (页 222)
根据“单击”事件组态系统函数 (页 263)
示例： 组态用于语言切换的按钮 (页 264)
使用函数列表 (页 1495)

2.4.5.2 根据“单击”事件组态系统函数 (Basic Panels)

简介

根据一个对象事件组态函数列表。 运行系统中发生该事件时，将执行所链接的系统函数。

要求

打开了一个画面。

画面中已创建了按钮。

巡视窗口已打开。
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步骤

1. 选择该按钮。

2. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
3. 选择“单击”事件。

4. 在表中单击“添加函数”(Add function)。
5. 选择“ShowAlarmWindow”系统函数。

结果

如果操作员在运行系统中单击该按钮，则将在画面中打开报警窗口。 

参见

事件基础知识 (页 263)
关于函数列表的基础知识 (页 1495)

2.4.5.3 示例： 组态用于语言切换的按钮

简介

在该示例中，对运行期间可在多种运行语言之间进行切换的按钮进行组态。

要求

• 已经完成“组态多种语言的按钮”示例。

• “Screen_1”画面打开。

• 在画面中已选择了此按钮。

步骤

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 按压”(Properties > Events > Press)。
2. 在表中单击“添加函数”(Add function)。
3. 选择“SetLanguage”系统函数和“切换”(Switch) 设置。

结果

已为该按钮分配了函数“SetLanguage”。 在运行期间按下该按钮将切换运行语言。 在“语言

和字体”(Languages and fonts) 编辑器中，将按照编号顺序切换运行语言。 
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参见

事件基础知识 (页 263)

2.5 使用功能键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

2.5.1 使用功能键  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

功能键是 HMI 设备上实际按键，可以对这些键的功能进行组态。可为“按下按键”和“释

放按键”事件组态函数列表。       
可以为功能键分配全局或局部功能。

说明

可用于特定 HMI 设备

功能键并非在所有 HMI 设备上均可用。

全局功能键

全局功能键始终触发同样的操作，而不管所显示的画面为何。

在“全局画面”编辑器中组态全局功能键。全局分配适用于设定的 HMI 设备的所有画面。 
全局功能键可极大地减少设计工作量，这是因为无需为各个画面分配这些全局键。

画面中的局部功能键

画面中的局部功能键可触发各画面中不同的操作。这种分配只适用于那些已在其中定义了功

能键的画面。

在一个画面中，一个功能键只能对应一个函数分配，全局函数或局部函数皆可。项目计划者

指定分配的优先级。

说明

即使带有局部功能键的画面与警报视图或警报窗口重叠，功能键在运行时也依然有效。带有

小显示屏的 HMI 设备更有可能出现这种情况。
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模板中的局部功能键

在模板中分配的局部功能键对基于该模板的所有画面有效。在每个画面中，这些功能键可触

发不同的操作。在“画面”编辑器模板中分配模板的功能键。在一个模板中，一个功能键只

能对应一个函数分配，全局函数或局部函数皆可。项目计划者指定分配的优先级。

热键分配

可以为控制对象分配热键，如按钮。可用热键取决于 HMI 设备。

说明

可为功能键分配局部或全局操作。如果还为功能键分配了热键，则热键功能可在运行系统中

执行。

图形

当功能键直接置于显示的内容旁，可为其分配图形，以使功能键的功能更为清晰。

显示分配

表格 2-1 下表列出了用符号来显示各功能键的分配：

功能键 描述

未分配

全局分配

在模板中局部分配

局部分配

局部分配（模板的局部分配可覆盖全局分配）

局部分配（局部分配可覆盖全局分配）
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功能键 描述

局部分配（局部分配可覆盖模板的局部分配）

局部分配（局部分配可覆盖模板的局部分配，模板的局部分配已覆盖

全局分配）

使用画面浏览分配按钮

说明

精简系列面板

“画面浏览”编辑器不可用于精简面板。

参见

全局分配功能键 (页 267)
功能键的局部分配 (页 269)
将函数分配给功能键 (页 270)
为功能键分配操作员权限 (页 272)
将图形分配给功能键 (页 274)
示例：使用功能键进行画面导航 (页 278)

2.5.2 全局分配功能键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在“全局画面”编辑器中定义功能键的全局分配。 全局分配适用于设定的 HMI 设备的所有

画面。             

说明

可用于特定 HMI 设备

功能键并非在所有 HMI 设备上均可用。
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要求

• 已打开项目。

• 巡视窗口已打开。

步骤

执行下列步骤，为功能键分配基于画面的功能：

1. 要打开“全局画面”编辑器，请双击“项目”窗口的“画面管理”组中的“全局画面”。

2. 选择所需功能键。
功能键的属性显示在巡视窗口中。

3. 在“常规”下，为功能键组态图形和操作员权限。

4. 在“事件”下，为所需的事件组态函数列表。

结果

如果局部分配不覆盖全局分配，则在设定的 HMI 设备的所有画面中，功能键分配随输入的

不同而不同。 

参见

使用功能键  (页 265)
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2.5.3 功能键的局部分配 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

可以全局分配功能键和局部分配功能键。 功能键的局部分配仅对在其中定义局部分配的画

面或模板有效。 下列局部功能键可用：

• 画面的局部功能键

为每个画面的功能键分配不同的功能。 这种分配只适用于已在其中定义了功能键的画面。

• 模板的局部功能键

在模板中分配功能键。 分配适用于基于该模板的所有画面，且不会被其中一个画面的局

部分配所覆盖。

功能键的局部分配将覆盖功能键的全局分配。         

说明

可用于特定 HMI 设备

功能键并非在所有 HMI 设备上均可用。

使用现有分配

在巡视窗口中，使用现有分配的选项包括：

• 在模板中： “使用全局分配”

• 在画面中：

– 基于模板的画面： “使用局部模板”

– 不基于模板的画面： “使用全局分配”

“使用局部模板”选项包括使用模板中的局部分配和使用全局分配。

要求

• 已打开要局部分配功能键的画面或模板。

• 巡视窗口已打开。
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步骤

步骤如下：

1. 在画面或模板中选择所需功能键。
功能键的属性显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中单击“常规”。

3. 禁用“使用局部模板”或“使用全局分配”选项。

4. 在“常规”下，为功能键组态图形和操作员权限。

5. 在“事件”下，为所需的事件组态函数列表。

结果

在画面或模板中为功能键分配组态的功能。 

参见

使用功能键  (页 265)

2.5.4 将函数分配给功能键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

功能键可以具有两种状态：       
• 按下： 由“按下按键”事件定义。

• 释放： 由“释放按键”事件定义。
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这两个事件均在功能键的巡视窗口中进行组态。 可向任意事件分配包含系统函数或脚本的

函数列表。 运行系统中，该函数列表的执行是事件驱动的。

说明

可用于特定 HMI 设备

功能键并非在所有 HMI 设备上均可用。

说明

精简面板

脚本不可用于精简面板。

要求

要为功能键分配全局功能： 
• “全局画面”编辑器已打开。

要为功能键分配局部功能： 
• 想要在其中分配功能键的画面已打开。

如果要在模板中局部分配功能键： 
• 想要在其中分配功能键的模板已打开。

• 巡视窗口已打开。

步骤

步骤如下：

1. 选择想要定义的功能键。
功能键的属性显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口的“常规”组中的“属性”下，为所需结果组态函数列表。

结果

运行系统中，操作员按下或释放功能键时，函数列表被执行。 

参见

使用功能键  (页 265)

创建画面

2.5 使用功能键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 271



2.5.5 为功能键分配操作员权限 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在 WinCC 中，可以为运行系统中的功能键分配运行系统权限。这允许在组态项目时将对功

能键的访问限制于特定人员或操作员组。只有经过授权的人员才能更改运行系统中的重要参

数和设置。       
为避免操作员错误和增强设备或机器的安全性，需要组态访问保护。

说明

HMI 设备相关性

功能键并非在所有 HMI 设备上均可用。

要求

• 已定义用户组。

要保护全局功能键： 
• “全局画面”(Global Screen) 编辑器已打开。

如果要保护画面或模板的局部功能键： 
• 包含该功能键的画面或模板已打开。

• 巡视窗口已打开。
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步骤

请按以下步骤操作：

1. 选择相关的功能键。
功能键的属性显示在巡视窗口中。

2. 单击巡视窗口中的“常规”(General)。

3. 在“授权”(Authorization) 列表中，选择希望允许其具有对功能键的运行系统访问权限的用户
组。

结果

运行系统授权已组态。 

参见

使用功能键  (页 265)
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2.5.6 将图形分配给功能键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

为了使键的功能更清晰，可以在功能键旁的画面中插入图形。只能将图形分配给那些与 HMI 
设备的画面边缘相接的功能键。       

说明

HMI 设备相关性

功能键并非在所有 HMI 设备上均可用。

说明

为一个功能键分配多个图形

如果永久窗口的下边缘未隐藏功能键图形区域，则只能为一个功能键分配一个图形。

要求

要将图形分配给全局功能键：

• “全局画面”编辑器已打开。

如果要将图形分配给画面或模板中的局部功能键： 
• 包含相应功能键的画面或模板已打开。

• 巡视窗口处于打开状态。

• 已经为功能键创建了图形。
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步骤

请按以下步骤操作：

1. 选择相关的功能键。
功能键的属性显示在巡视窗口中。

2. 单击巡视窗口中的“常规”(General)。

3. 单击列表的“图形”区域。
显示 WinCC 项目的图形浏览器。左侧的窗格显示存储在浏览器中的外部图形。右侧的窗格显
示在浏览器中选择的图形的预览。

使用  和  图标，可以显示缩略图形式的集合或列表形式的集合。
要打开并编辑具有相关图形程序的 OLE 对象，请双击该对象。

4. 在浏览器中单击所需图形，或将相关图形存储在图形浏览器中。
右窗格中将显示图形预览。

5. 单击“选择”，将图形添加到画面中。
单击“清除”，将图形从画面中删除。
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结果

图形显示在功能键旁。 

参见

使用功能键  (页 265)

2.5.7 组态 LED 变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

要求

• 已创建键盘式操作的 HMI 设备。  
• 已创建 LED 变量。

• 全局画面已打开。

创建画面

2.5 使用功能键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

可视化过程

276 系统手册, 11/2022, 在线文档



步骤

1. 单击 HMI 设备的 F 键。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。

3. 在“常规 > 设置”(General > Settings) 区域的“LED 变量”(LED tag) 下选择变量。

4. 在“位”(Bit) 下，输入正确的位号。
正确的位号取决于 HMI 设备及其上的输入和输出分配。
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2.5.8 示例：使用功能键进行画面导航 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels)

任务

在本实例中，在画面中创建一个局部功能键。 操作员按下该功能键时，将使画面切换至预

定义的画面，例如“Boiler 2”。     

说明

可用于特定 HMI 设备

功能键并非在所有 HMI 设备上均可用。

要求

• 想要在其中分配功能键的画面已打开。

• 已经创建了“Boiler 2”画面。

• 巡视窗口已打开。

步骤

执行下列步骤，使用“ActivateScreen”函数：

1. 选择所需功能键。
功能键的属性显示在巡视窗口中。

2. 单击“常规”。

3. 要覆盖全局分配，禁用“使用局部模板”选项。
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4. 在“事件”下，单击“按下按键”。

5. 从列表中选择“ActivateScreen”系统函数。
该“ActivateScreen”函数将出现在“函数列表”对话框中，还将出现“画面名称”和“对象号”
参数。

6. 从“画面名称”列表中选择“Boiler 2”画面。

结果

在运行时操作员通过按下所选的功能键切换至“Boiler 2”画面。

参见

使用功能键  (页 265)
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2.6 使用层

2.6.1 有关使用层的基础知识

层

要在一个画面中完成各对象的分类编辑，请使用层。一个画面由 32 个层组成，可为层指定

任何名称。如果将对象分配给层，也就定义了画面深度。第 0 层的对象位于画面背景中，第 
31 层的对象位于前景中。 

同一层的各对象也按层次排列。创建画面时，先插入的对象位于层的 下层。每插入一个对

象，即会将该对象向前放一个位置。可在一层中向前移动对象或向后移动对象。

层技术的原理

32 个层中只有一个层当前处于活动状态的。添加到画面的新对象始终被分配给激活的层。在

画面的巡视窗口和“布局 > 层”(Layout > Layers) 任务卡中，将显示活动层的编号。 
当打开画面时，将显示画面的所有 32 层。在画面的巡视窗口和“布局 > 层”(Layout > Layers) 
任务卡中，可以隐藏激活层以外的所有层。从而可以很明确地编辑激活层中的对象。

在“布局”任务卡“层”选项板的树形视图中，通过拖放和右键快捷菜单来管理层和对象。
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应用示例

例如，可在以下情况中使用层：

• 编辑时隐藏对象标签，

• 组态其它对象时，隐藏某些对象（如报警窗口）。

RT Professional 中对象所受的限制

WinCC RT Professional 的某些控件显示在运行系统单独的窗口中。 
无论级别如何，以下控件都会显示在运行系统中：

• 表格视图

• F(x) 趋势视图

• F(t) 趋势视图

• 数值表

• 配方视图

• 报警视图

• .Net 控件

• HTML 浏览器

• 画面窗口

将这些控件分配到某些级别对运行系统无影响。

参见

画面基础知识 (页 43)
在多个层中移动对象 (页 282)
设置活动层 (页 283)
显示和隐藏层 (页 284)
显示和隐藏层 (页 286)
在运行系统中隐藏层和对象 (页 287)
重命名层 (页 288)
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2.6.2 在多个层中移动对象

简介

默认情况下，新对象会插入激活层中。 但您随后可以将对象分配给另一个层。     

要求

• 打开了含有对象的画面。

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 在画面上选择对象。
对象属性即显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 其它 > 层”(Properties > Properties > Miscellaneous > Layer) 下，
输入对象将移动到的目标层。

或者，也可以从“布局”任务卡中选择对象，然后将其拖动到所需的层。

更改对象的顺序

1. 在画面上选择对象。
对象属性即显示在巡视窗口中。

2. 要前后移动对象，请从快捷菜单选择“顺序”>“向后移动”或“向前移动”命令。
另外，也可以使用工具栏中的  或  按钮。

结果

对象被分配给所选的层并位于该层的顶部。 

参见

有关使用层的基础知识 (页 280)
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2.6.3 设置活动层

简介

画面对象将分配到 32 个层中的一个。 画面中始终会有一个激活层。添加到画面的新对象始

终被分配给激活的层。 
激活层的编号在“层”工具栏中指示。 在“布局 > 层”(Layout > Layers) 任务卡中，将以  图
标来指示激活的层。

开始设计时，第 0 层为激活层。 必要时可以在组态期间激活另外的层。

要求

• 已打开至少包含一个对象的画面。

• 打开活动画面的巡视窗口。

步骤

1. 在当前画面的巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 层”(Properties > Properties > Layers)。
2. 在“设置 > 激活层”(Settings > Active layer) 中输入层编号。

其它方法

1. 在“Layout”(布局) 任务卡中选择“布局 > 层”(Layout > Layers)。
2. 从一个层的快捷菜单中，选择“设置为激活”命令。

结果

具有指定编号的层现在激活。

参见

有关使用层的基础知识 (页 280)
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2.6.4 显示和隐藏层 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

可以根据需要显示或隐藏画面的层。 指定在工程组态系统中显示的层。 打开画面时，始终

都会显示所有层。

要求

• 打开了一个画面。

• “布局”(Layout) 任务卡已打开。

步骤

1. 在“布局 > 层”(Layout > Layers) 任务卡中选择要隐藏或显示的层。

2. 单击对应层旁边的一个图标：

–  隐藏显示的层

–  显示隐藏的层

说明

激活层将无法隐藏。

创建画面

2.6 使用层

可视化过程

284 系统手册, 11/2022, 在线文档



其它方法

1. 单击不包含对象的画面区域。
画面属性即显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 层”(Properties > Properties > Layers)：

3. 在列表中，显示要隐藏的层。
如果为某一层激活“所有 ES 层”，则该层中的对象将显示在工程组态系统中。

结果

层根据您的设置显示。 

参见

有关使用层的基础知识 (页 280)
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2.6.5 显示和隐藏层 (RT Professional)

简介

可以根据需要显示或隐藏画面的层。 可以定义在工程系统中和/或在运行系统中显示层。打

开画面时，始终都会显示所有层。

要求

• 打开了一个画面。

步骤

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 层”(Properties > Properties > Layers)：
2. 禁用不需要在工程系统中显示的层。

3. 禁用不需要在运行系统中显示的层。

另外，也可以在“层”(Layer) 任务卡中激活和禁用层。

结果

已激活的层将在工程系统和运行系统中显示。 
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参见

有关使用层的基础知识 (页 280)

2.6.6 在运行系统中隐藏层和对象 (RT Professional)

简介

层以及存储在层中的对象可在运行系统中进行显示和隐藏，具体取决于缩放因子。例如，只

有在缩放因子足以保证显示所需的细节时，才会显示某个层。

可以隐藏或显示对象，具体情况取决于定义的像素大小。

要求

打开了一个画面。

隐藏层

1. 单击不包含对象的画面区域。

2. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 >隐藏/显示 > 针对层激活”(Properties > Properties > Hide/
Show > Activate for layers)。

3. 在表中输入缩放因子的 小值和 大值，将在此范围内来显示相应的层。
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隐藏对象

1. 单击不包含对象的画面区域。

2. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 >隐藏/显示 > 针对层激活”(Properties > Properties > Hide/
Show > Activate for layers)。

3. 在“ 小像素数”(Min. pixels) 下，输入用来显示对象的 小的大小。

4. 在“ 大像素数”(Max. pixels) 下，输入用来显示对象的 大的大小。

结果

在运行系统中不会显示超出该缩放因子的层。也不显示超出指定大小的对象。 

参见

有关使用层的基础知识 (页 280)
支持的手势 (页 2500)

2.6.7 重命名层

简介

创建画面时，默认情况下 32 个层会连续编号。 为了更加明确，您可以根据自己的要求将层

重命名。
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要求

• 打开了一个画面。

步骤

1. 单击不包含对象的画面区域。
画面属性即显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 层”(Properties > Properties > Layers)。

3. 输入新的层名称。

结果

层将以新名称显示。 

参见

有关使用层的基础知识 (页 280)
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2.7 使用面板

2.7.1 关于面板的基础知识

2.7.1.1 关于面板的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

面板是已组态的一组显示和操作对象，可在库中对这些对象集中进行管理和更改。您可根据

需要将面板在多个项目中使用。面板存储在项目库中。 

用法

可以使用面板来创建单独组态的显示和操作对象。可以在同一项目或不同项目中多次使用面

板。项目中某个面板的所有实例都将集中进行更改。这样就减少了组态工作量。

类型和实例     
面板基于“类型-实例”模型，支持集中更改。在类型中创建对象的主要属性。实例代表类

型的局部应用。

• 面板类型 
您可根据自己的要求来创建显示和操作对象，并将其存储在项目库中。实例与相应的面

板类型进行绑定。如果更改面板类型的属性，则该属性将集中保存，并且也会在所有实

例中进行更改。在面板类型中，可以定义能够在面板上更改的属性。可在“面板”编辑

器中编辑面板类型。

• 面板 
面板是面板类型的一个实例。您可在画面中使用面板作为显示和操作对象。在实例上对

面板类型的可变属性进行组态。并将项目的变量分配给面板，等等。如果对面板上的属

性进行组态，则将覆盖该面板类型的属性。对面板所做的更改将在应用点保存，对面板

类型没有影响。要将面板的可变属性复位为面板类型的属性，请选择快捷菜单中的“复

位实例”(Reset instance)。 
下图显示了面板类型与面板之间的关系。I/O 域的背景色是在面板类型中组态的，并且每个

实例都可更改该属性。在面板类型中使用蓝色作为背景色。使用黄色作为面板的背景色。 
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更改面板类型的背景色不会对面板产生影响，因为“背景色”属性是基于特定实例分配的。

参见

创建面板类型 (页 295)
面板编辑器 (页 292)
将面板动态化的基础知识 (页 318)
示例：组态面板 (页 320)
画面基础知识 (页 43)

2.7.1.2 面板的设备相关性 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

面板的设备相关性

不是所有 HMI 设备都支持每个显示和操作对象。在使用面板时，将不显示相应 HMI 设备中

所没有的那些画面对象。

无论是何种设备，在生成面板时都会提供所有属性以供组态。在某个画面中使用一个面板时，

只有所组态设备支持的属性可用。

以下设备支持使用面板：

运行系统

• WinCC Runtime Advanced
• WinCC Runtime Professional

精智面板

• KTP 400
• KP 400
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• TP 700
• KP 700
• TP 900
• KP 900
• TP 1200
• KP 1200
• TP 1500
• KP 1500
• TP 1900
• TP 2200

移动面板

• 移动面板 277
• 移动面板 277 IWLAN V2
• 移动面板 277F IWLAN V2
• 移动面板 277F IWLAN（RFID 标签）

• 移动面板 KTP 400F
• 移动面板 KTP 700
• 移动面板 KTP 700F
• 移动面板 KTP 900
• 移动面板 KTP 900F

2.7.1.3 面板编辑器 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

打开

在库视图中创建面板类型并进行编辑。 
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布局

面板类型库视图包含多个编辑器，例如，分别位于工作区域和组态区域的“画面”和“变

量”。

工作区

在工作区域中，可以像通常在“画面”编辑器中那样放置面板类型中包含的对象。可以删除

对象，或使用“工具箱”(Toolbox) 任务卡以添加新对象。

说明

无法旋转或翻转面板。
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“组态”部分

• 属性 
静态和动态属性标识如下： 
–  符号标识动态属性。通过变量或文本和图形列表动态实现该属性。

–  符号标识静态属性。仅更改静态属性的值。

说明

静态属性的设备相关性

静态属性仅可用于面板和 RT Advanced。

在“属性”(Properties) 选项卡中定义面板类型属性。

对此使用以下两个列表：

– “包含的对象”(Contained objects) 列表

此列表包含面板类型中所含的对象的属性。只能在“面板”编辑器中的面板类型中组

态这些属性。

– “接口”(Interface) 列表中包含面板类型的属性和变量。“接口”(Interface) 列表中包含

预定义类别“动态属性”和用户定义的类别。

• 事件 
在“事件”(Events) 选项卡中定义面板类型事件。对此使用以下两个列表：

– “包含的对象”(Contained objects) 列表中包含面板类型中嵌入对象的事件。

– “接口”(Interface) 列表中包含面板的事件。

使用拖放操作创建两个列表之间的链接。

• 变量 
也可以在“变量”(Tags) 选项卡上创建面板变量。这些变量仅在面板类型中可用。可以将

面板类型变量与面板类型中包含的对象直接互连。 
• 脚本 

在“脚本”(Scripts) 选项卡中，可以组态面板类型的脚本。例如，在脚本中，可以调用系

统函数或编写新函数来转换值。这些脚本仅在面板类型中可用。它们使用 VB 脚本代码。

说明

“脚本”(Scripts) 选项卡在运行系统专业版中不可用。

• 文本列表 
还可以在“文本列表”(Text lists) 选项卡中为面板类型创建和编辑文本列表。这些文本列

表仅在面板类型中可用。可以将面板类型的文本列表与面板类型中包含的对象（例如，符

号 I/O 域）直接互连。

创建画面

2.7 使用面板

可视化过程

294 系统手册, 11/2022, 在线文档



• 图形列表 
如果需要，还可以在“图形列表”(Graphics lists) 选项卡中为面板类型创建图形列表。这

些图形列表仅在面板类型中可用。可以将面板类型的图形列表与面板类型中包含的对象

（例如，图形 I/O 域）直接互连。 
• 用户文本 
“用户文本”(User text) 选项卡显示打开的面板类型所包含的用户文本，例如，文本列表中

的条目。可在“用户文本”(User text) 选项卡中直接输入各种项目语言的译文。 

参见

关于面板的基础知识 (页 290)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.2 创建和管理面板类型

2.7.2.1 创建面板类型 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介       
面板类型是由多个对象（例如控制器模块）组成的显示和操作对象。 

要求

已经打开包含多个对象的画面。

项目视图中的操作步骤

1. 为面板类型选择所有需要的对象。

2. 在多项选择快捷菜单中，选择“创建面板类型”(Create faceplate type) 命令。
将打开一个对话框。 

3. 为面板输入一个名称。 
4. 必要时，添加注释或更改版本编号。

结果

库视图打开。“类型”文件夹中会显示该类型的两个版本。版本 0.0.1 已经发布，其中包含

当前选择的对象。 
0.0.2 版本的状态为“进行中”。根据需要在版本 0.0.2 中编辑面板类型。
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库视图中的操作步骤

1. 库视图处于打开状态。

2. 在项目库的快捷菜单中，选择“添加新类型”(Add new type) 命令。将打开一个对话框。

3. 选择该面板类型所适用的运行系统。随后将创建一个空的面板类型。

4. 将对象从“工具箱”(Toolbox) 任务卡中拖放到面板类型的工作区。 

结果

新面板类型创建完毕并显示在项目库中的所选名称下。 
该面板类型被分配状态“进行中”(In progress) 和版本 0.0.1。 

参见

关于面板的基础知识 (页 290)
组态面板类型  (页 297)
编辑面板类型的类别和属性 (页 301)
在面板类型中组态变量 (页 302)
在面板类型中组态脚本 (页 303)
在面板类型中组态事件  (页 306)
在面板类型中组态文本列表  (页 308)
在面板类型中组态图形列表 (页 309)
直接在面板类型中翻译文本 (页 310)
编辑面板类型 (页 313)
调整面板的大小 (页 314)
创建面板类型的实例 (页 316)
从面板类型中删除面板 (页 317)
主副本和类型 (页 2082)
示例：组态面板 (页 320)
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2.7.2.2 组态面板类型  (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在“面板”(Faceplates) 编辑器的组态区域中，可以定义在“属性”(Properties) 选项卡上可对

面板中所包含的对象的哪些属性和过程值进行组态。 

说明

对于为面板对象组态的要在运行系统中显示的工具提示文本，插入“工具提示文本”(Tooltip 
text) 作为面板属性。 

说明

无论是何种设备，在生成面板时都会提供所有属性以供组态。在某个画面中使用一个面板时，

只有所组态设备支持的属性可用。

说明

不支持使用 PLC S7-300 和 S7-400 的用户自定义 PLC 数据类型 (UDT)。不能将这些 PLC 数据

类型选作面板属性。 

要求

• 面板已生成并显示在“面板”编辑器中。

• “属性”(Properties) 选项卡已在组态区域中打开。

步骤

1. 若要创建新属性，请在接口列表中单击“添加属性”(Add property)  按钮。
新属性显示在“接口”(Interface) 列表中。

2. 若要创建新类别，请在接口列表中单击“添加类别”(Add category)  按钮。
包含新属性的新类别显示在“接口”(Interface) 列表中。
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3. 单击属性名称，然后分配一个名称，例如“Color”。
4. 选择数据类型。

说明

RT Professional 中面板的属性名称

输入面板的属性名称时，请注意以下规则： 
• 名称开头必须为字母。 
• 名称可以包含字母数字字符和下划线。 
• 名称不得超过 255 个字符。 
• 请勿使用任何 UNICODE 字符（例如，中文字符）。

说明

在 RT Professional 中使用面板的用户数据类型 (UDT)
如果将面板的某个元素分配为用户数据类型 (UDT) 的数据类型，则以下规则适用：

面板属性的名称长度与“用户数据类型”(UDT) 数据类型的低级别元素名称长度之和不能

超过 126 个字符。
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中间结果

已创建一个新属性。

1. 单击“包含的对象”(Contained objects) 列表中的对象。

2. 选择一个属性，例如，“外观 > 背景色”(Appearance > Background color)。
3. 通过拖放操作，将该属性从“包含的对象”(Contained objects) 列表移动到“接口”(Interface) 

列表中的所需属性。
连接以彩色线条来显示。
系统将与“包含的对象”(Contained objects) 列表中的属性相同的数据类型分配给“接
口”(Interface) 列表中的属性。
若要更改数据类型，请从所连接属性的数据类型中选择数据类型。 

4. 重复步骤 3，将所包含的属性中的其它属性与接口相连。

说明

来自“包含的对象”(Contained objects) 列表的属性必须符合“接口”(Interface) 列表的已

连接属性的数据类型。

删除连接     
1. 单击要删除的连接。

2. 在快捷菜单中选择“删除”命令或使用 <DEL> 键。
该连接随即被删除。

互连用户数据类型与面板

自版本 V13 SP1 起，可将 HMI 用户数据类型和 PLC 用户数据类型用作面板属性。
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使用接口属性通过将面板与接口属性的结构化元素相连，可将 HMI 用户数据类型和 PLC 用
户数据类型与面板互连。

要将 HMI 用户数据类型和 PLC 用户数据类型设为面板属性，请按以下步骤进行操作：

1. 从选择列表“类型”(Type) 下选择用户数据类型。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下，从“变量”(Tag) 选
择列表中选择面板接口属性。

该面板随即与用户数据类型互连。
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结果

已创建新属性或带有属性的新类别。已将接口的属性与所包含的对象的属性相连。如果在画

面中使用面板类型的实例，则可对已在“接口”(Interface) 列表中创建的面板的属性进行组

态。 

说明

静态属性的设备相关性

静态属性仅支持于面板和 RT Advanced。RT Professional 中使用动态属性。

参见

创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)
链接用户数据类型与对象 (页 154)

2.7.2.3 编辑面板类型的类别和属性 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

删除“接口”(Interface) 列表中的属性   
1. 在快捷菜单中选择“编辑面板”(Edit faceplate)。 “面板”(Faceplates) 编辑器打开。

2. 在“接口”(Interface) 列表中选择要删除的属性。

3. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
该属性将从“接口”(Interface) 列表中删除。 到包含的对象的现有连接均被删除， 所有链接

的面板都将丢失与实例相关的属性。

删除“接口”(Interface) 列表中的类别   
1. 在快捷菜单中选择“编辑面板”(Edit faceplate)。 “面板”(Faceplates) 编辑器打开。

2. 在“接口”(Interface) 列表中选择要删除的类别。

3. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
包含属性的类别将从“接口”(Interface) 列表中删除。 到包含的对象的现有连接均被删除， 所
有链接的面板都将丢失与实例相关的属性。
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将属性移动到另一个类别

1. 在“接口”(Interface) 列表中选择一个属性。

2. 通过拖放操作，将该属性移动到新类别。

此时您已将属性移动到新的类别。

更改属性的数据类型

1. 在“接口”(Interface) 列表中选择一个属性。

2. 单击下拉列表的第二列。

3. 选择数据类型。

您已更改“接口”(Interface) 列表中属性的数据类型。

参见

创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.2.4 在面板类型中组态变量 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可以将面板类型中的变量与面板类型中包含的对象的属性直接连接。面板类型中的变量是定

义面板类型中动态属性的主要方式。

面板类型的变量具有功能限制。组态区域的“变量”(Tags) 选项卡与“变量”编辑器具有相

同的结构。

说明

 不允许在面板类型的变量名称中使用“.”或“@”字符。不要在面板的变量名称中使用特殊字

符。  

面板的数组元素

对于下列情况，不可以将与面板互连的数组元素或指针变量分配给画面对象的属性：

• 已经在面板中将属性组态为系统函数参数。

• 已经在面板中将系统函数或脚本分配给属性的事件。
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要求

• 库视图处于打开状态。

• 已创建面板类型，且状态为“进行中”(In progress)。
• “变量”(Tags) 选项卡已在组态区域中打开。

步骤

1. 在“HMI 变量”表格中，单击“添加”(Add)。将在面板类型中创建新变量。

2. 如果需要，请在巡视窗口中打开“属性 > 事件”(Properties> Events)。例如，组态变量的“值
更改”事件。

3. 在工作区域中，选择要将该变量分配给的对象，例如 I/O 域。

4. 在该 I/O 域的巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 过程 > 变量”(Properties > Properties > General 
> Process > Tag) 下，选择变量。

说明

“面板”编辑器的对象列表中仅显示面板类型的变量。

结果

已经创建面板类型的变量。例如，您正在使用面板中的变量编写脚本。

参见

创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.2.5 在面板类型中组态脚本 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在“面板”(Faceplates) 编辑器的组态区域中，可以创建仅在面板类型中使用的脚本。 您只能

引用该面板类型的变量或该脚本中所含对象的属性。 在面板类型的实例中，脚本作为副本

使用。 
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要求

• 库视图处于打开状态。

• 已创建面板类型，且状态为“进行中”(In progress)。
• 已经创建了面板变量或动态属性。

步骤

1. 在面板的组态区域中，单击“脚本”(Scripts) 选项卡。

2. 双击“面板脚本 > 添加 VB 脚本”(Faceplate scripts > Add VB script)。
3. 编写程序代码。

4. 按快捷键 <CTRL+J> 以将脚本中面板类型的变量包括进来。 对象列表将打开。

5. 单击“HMI 变量”(HMI tags)。
面板类型的所有变量均显示在对象列表中。

6. 选择一个变量，并对所做选择进行确认。

7. 按快捷键 <CTRL+J> 以使用脚本中面板类型的属性。 对象列表将打开。

8. 单击“属性”(Properties)。
“接口”(Interface) 列表中面板类型的所有动态属性均显示在对象列表中。

结果

已创建面板类型的脚本。 面板类型的实例使用该脚本的一个副本。 该脚本将根据组态情况

在运行系统中执行。 

参见

创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.2.6 在面板类型中组态事件 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在“面板”编辑器的组态区域中，定义可在“事件”(Events) 选项卡中组态的面板所包含的

对象事件。 对“画面”编辑器中的面板事件组态函数列表。
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要求

• 库视图处于打开状态。

• 已创建面板类型，且状态为“进行中”(In progress)。
• 组态区域的“事件”(Events) 选项卡已打开。

步骤

1. 单击“包含的对象”(Contained objects) 列表中的对象。

2. 选择事件，例如“激活”。

3. 将该事件从“包含的对象”(Contained objects) 列表移到“接口”(Interface) 列表中的新类别中。
新的事件显示在“接口”(Interface) 列表中。
连接以彩色线显示。

4. 双击事件，并根据需要更改该事件的名称。
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结果

您已在面板类型中创建事件。如果使用面板类型的实例，那么巡视窗口中仅显示已组态的事

件。 对面板中的事件组态函数列表。 

参见

创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.2.7 在面板类型中组态事件  (RT Professional)

简介

在“面板”(Faceplates) 编辑器的组态区域中，可以定义在“事件”(Events) 选项卡上可对面板

中所包含的对象的哪些事件进行组态。 可以在“画面”(Screens) 编辑器中组态面板事件的函

数列表。

要求

• 面板类型已创建并显示在“面板”(Faceplates) 编辑器中。

• 组态区域的“事件”(Events) 选项卡已打开。
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步骤

1. 单击“包含的对象”(Contained objects) 列表中的对象。

2. 选择一个事件，例如“激活”(Activate)。
3. 将该事件从“包含的对象”(Contained objects) 列表移动到“接口”(Interface) 列表中的新类别。

新的事件显示在“接口”(Interface) 列表中。
连接以彩色线条来显示。

4. 双击该事件，如果需要，更改事件的名称。

结果

已创建面板类型的事件。 如果使用面板类型的实例，则在巡视窗口中仅提供事件的所有默

认设置。 在面板中，可以对事件组态一个函数列表或 VB 脚本或 C 脚本。 
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参见

创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.2.8 在面板类型中组态文本列表  (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在面板类型中，将文本列表与面板类型中包含的对象连接。在文本列表中，文本被分配给变

量的值。例如，文本列表用于显示面板类型中包含的符号 I/O 域中的选择列表。文本列表与

面板类型变量的连接是在使用该文本列表的对象上组态的。

要求

• 库视图处于打开状态。

• 已创建面板类型，且状态为“进行中”(In progress)。
• “文本列表”(Text list) 选项卡已在组态范围中打开。

• 已在面板类型中创建了变量。

步骤

1. 在“文本列表”表格中，单击“添加”(Add)。将在面板类型中创建新文本列表。

2. 为文本列表分配可指示其功能的名称。

3. 选择文本列表类型，例如“选择”(Select) 下的“值/范围”(Value/Range)。
4. 在“文本列表条目”表格中，单击“添加”(Add)。
5. 为文本列表定义值或值范围。

6. 输入当变量在指定值范围内时在运行系统中显示的每个值范围的文本。

7. 在面板类型的工作区中选择一个对象，例如，符号 I/O 域。

8. 在对象的巡视窗口中，启用“属性 > 属性 > 常规 > 标签 > 文本列表”(Properties > Properties 
> General > Label > Text list)。

9. 从选择列表中选择“文本列表”(Text list)。
10.在“过程 > 变量”(Process > Tag) 下选择面板类型的变量。

结果

您已在面板类型中创建了一个文本列表。该文本列表已与面板类型中包含的对象链接。您已

为对象组态了一个面板类型变量。 
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参见

关于文本列表的基础知识 (页 192)
创建文本列表 (页 194)
创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.2.9 在面板类型中组态图形列表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在图形列表中，将特定图形分配给变量的可能值。 在面板类型中，将图形列表与面板类型

中包含的对象连接。 在图形列表中，图形被分配给变量的值。 例如，图形列表用于显示面

板类型中包含的图形 I/O 域中的选择列表。 图形列表与面板类型变量的连接是在使用该图形

列表的对象上组态的。

要求

• 库视图处于打开状态。

• 已创建面板类型，且状态为“进行中”(In progress)。
• “图形列表”(Graphics list) 选项卡已在组态范围中打开。

• 已在面板类型中创建了变量。

步骤

1. 在“图形列表”表格中，单击“添加”(Add)。 将在面板类型中创建新图形列表。

2. 为图形列表分配一个功能名称。

3. 在“选择”(Selection) 下选择图形列表类型，例如“范围 (... - ...)”。
4. 在“图形列表条目”表格中，单击“添加”(Add)。 将在列表中创建新条目。

5. 为图形列表定义值或值范围。

6. 为当变量在指定值范围内时在运行系统中显示的每个值或值范围选择图形。

7. 选择对象，例如，面板类型的工作区域中的图形 I/O 域。

8. 在对象的巡视窗口中激活“属性 > 属性 > 常规 > 内容 > 图形列表”(Properties > Properties > 
General > Contents > Graphics list)。

9. 从选择列表中选择“图形列表”(Graphics list)。
10.在“过程 > 变量”(Process > Tag) 中选择面板类型的变量。
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结果

您已在面板类型中创建了一个图形列表。 该图形列表已与面板类型中包含的对象链接。 您
已为对象组态了一个面板类型变量。

参见

图形列表的基本原理 (页 206)
创建图形列表 (页 209)
创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.2.10 直接在面板类型中翻译文本 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

翻译文本   
如果在项目中使用多种语言，则可以直接单独对这些文本进行翻译。只要更改软件用户界面

的语言，就可以所选的语言输入翻译文本。

说明

在“文本”(Text) 选项卡中创建面板时，将在选项卡中自动创建报警级别文本和报警文本。

WinCC 报警记录需要使用这些文本。

要求

• 项目已经打开。

• 已打开“面板”(Faceplates) 编辑器。

• 已经创建一个面板类型。

• 该面板类型包含至少一个带文本的对象，例如文本域。
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步骤

要翻译这些文本，请按照以下步骤操作：

1. 打开“任务”(Tasks) 任务卡。

2. 在“语言和资源 > 编辑语言”(Languages & Resources > Editing language) 下，单击  按钮。
“项目语言”(Project languages) 编辑器打开。

3. 激活至少两种项目语言。

4. 在“面板”编辑器中打开“文本”(Texts) 选项卡。
将在工作区中显示项目中文本的列表。每种项目语言都对应单独的一列。

5. 单击工具栏中的  按钮将相同文本归为一组。

6. 要隐藏无需翻译的文本，应单击工具栏中的  按钮。

7. 单击一个空列并输入译文。

结果

已在面板类型的“文本”(Texts) 选项卡中翻译各文本。文本随后会在运行系统语言中显示。

参见

创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)
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2.7.2.11 导出和导入面板类型中的文本 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

导出和导入文本   
可以选择导出面板的文本进行翻译，然后再将其重新导入。为导出创建一个 OpenOffice XML 
文件，可以使用 Microsoft Excel 和其它电子表格程序对其进行编辑。可以在“语

言”(Languages) 选项卡中设置导出和导入使用的语言。使用工具栏中的“导出项目文

本”(Export project texts)  和“导入项目文本”(Import project texts)  按钮导出和导入

面板类型的文本。

此外，也可使用“库”(Library) 任务卡中的“导出文本”(Export texts) 和“导入文本”(Import 
texts) 命令导出和导入面板的文本。此时，为该项目定义的项目语言将用于导出和导入。

要求

• 项目已经打开。

• 已打开“面板”(Faceplates) 编辑器。

• 已经创建一个面板类型。

• 该面板类型包含至少一个带文本的对象，例如文本域。

导出文本

要导出文本，请按以下步骤操作：

1. 在项目库中打开面板类型。

2. 在“面板”编辑器中打开“文本”(Texts) 选项卡。
将在工作区中显示项目中文本的列表。每种项目语言都对应单独的一列。

3. 要将文本导出为 .xslx 文件，请单击“导出项目文本”(Export project texts) 。
将打开“导出”(Export) 对话框。

4. 在对话框中选择源语言和目标语言。
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5. 选择在当前窗口中选择要导出的内容，或从类别中选择用户文本。

6. 输入导出文件的名称和路径。

7. 单击“导出”(Export)。
成功完成导出后，导出文件将存储在指定的路径下。

导入文本

要在编辑或翻译后将文本重新导入 TIA Portal，请按以下步骤操作：

1. 在项目库中打开面板类型。

2. 在“面板”(Faceplates) 编辑器中打开“文本”(Texts) 选项卡。

3.  单击工具栏上的“导入项目文本”(Import project texts) 。
将打开“导入”(Import) 对话框。

4. 从“选择导入文件”(Select file for import) 框中，选择导入文件的路径和名称。
如果修改过导出文件中的源语言，并且希望用修改后的文本覆盖项目中的这些条目，请选中
“导入源语言”(Import source language) 复选框。

5. 单击“导入”(Import)。

结果

已导出用于翻译的面板文本，并在翻译后将其导入 TIA Portal。 

2.7.2.12 编辑面板类型 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介   
项目库中的所有面板类型都具有状态。 创建具有“进行中”(in progress) 状态的面板类型。 可
以在该状态下根据需要编辑面板类型。 编辑完成后，发布该面板类型。

要求

• 已经创建了一个面板类型。

• 面板类型的版本为 0.0.1，并且其状态为“进行中”(in progress)。
• “库”(Library) 任务卡或库视图已打开。

启用面板类型   
1. 在项目库中选择面板类型的版本 0.0.1。
2. 从快捷菜单中选择“发布版本”(Release version)。
您随即启用了 0.0.1 版本的面板类型。
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编辑面板类型  
1. 例如，在项目库中启用 0.0.1 版本的面板类型。

2. 在快捷菜单中，选择“编辑面板类型”(Edit faceplate type)。 
库视图打开。 已创建面板类型的新版本 0.0.2。
面板类型具有“进行中”(In progress) 状态。 

恢复面板类型的上一个版本

上次启用的面板类型版本为 0.0.2。 
编辑面板类型。 创建新版本 0.0.3 并分配状态“进行中”(in progress)。
1. 从项目库中选择面板类型。

2. 在快捷菜单中，选择“放弃更改并恢复类型”(Discard changes and restore type)。
将拒绝自上次启用操作后对面板类型所做的所有更改。 面板类型再次启用并具有版本 
0.0.2。 

参见

创建面板类型 (页 295)

2.7.2.13 调整面板的大小 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在面板类型中，可以指定调整面板的大小时面板的响应。        

要求

• 已经创建一个面板类型。

• 已打开“面板”(Faceplates) 编辑器。

• 巡视窗口已打开。

指定对调整大小的响应

1. 激活“属性 > 属性 > 布局 > 调整大小 > 自动调整大小”(Properties > Properties > Layout > Fit 
to size > Auto-size)。

2. 例如，选择“固定的纵横比”(Fixed aspect ratio) 设置。
该设置将在您调整面板大小时保持纵横比。
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3. 在“库”(Libraries) 任务卡中单击面板。

4. 在快捷菜单中选择“发布版本”(Release version)。

结果

已指定更改画面中面板的大小时面板的响应方式。 您可以更改特定面板的响应。 
在画面中选择一个面板。 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 布局 > 特性”(Properties > Properties 
> Layout > Characteristics) 下选择所需的设置。 

2.7.2.14 调整面板的大小 (RT Professional)

简介

在面板类型中，可以指定调整面板的大小时面板的响应。        

要求

• 已经创建了一个面板类型。

• 已打开“面板”(Faceplates) 编辑器。

• 巡视窗口已打开。

指定对调整大小的响应

1. 激活“属性 > 属性 > 布局 > 调整大小 > 自动调整大小”(Properties > Properties > Layout > Fit 
to size > Auto-size)。

2. 针对“对调整大小的响应”(Response to resizing) 选择以下选项之一：

– 固定大小 (Fixed size)
指定不能更改面板的大小。

– 按比例 (Proportional)
面板将按比例缩放。 包围对象的矩形将不会进行缩放。

– 无 (None)
对面板的大小调整没有限制。

– 原始大小 (Original size)
指定面板的大小不可更改，但包围对象的矩形的大小可进行调整。

– 保持纵横比 (Keep aspect ratio)
面板的大小可更改。在调整大小时会保持纵横比。

3. 在“库”(Libraries) 任务卡中单击面板。

4. 在快捷菜单中选择“启用面板类型”(Enable faceplate type)。
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结果

已指定更改画面中面板的大小时面板的响应方式。 您可以更改特定面板的响应。 
在画面中选择一个面板。 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 布局 > 特性”(Properties > Properties 
> Layout > Characteristics) 下选择所需的设置。 

2.7.2.15 创建面板类型的实例 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

面板类型存储在项目库中。如果在画面中使用面板类型，则可以创建该面板类型的实例。       

说明

请注意，将始终针对特定类别的 HMI 设备来组态面板。例如，不能在一台“RT Advanced”HMI 
设备上的画面中，使用针对“RT Professional”组态的面板类型。

说明

每个画面的面板实例数不受限制。但应注意，所用面板实例数或在面板实例中使用脚本将对

性能产生影响。

说明

如果您要将面板实例从一个项目复制到另一个项目，则应先将面板类型复制到目标项目，然

后再复制面板实例。

要求

• 打开了一个画面。

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。
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• 项目库已打开，且其中至少包含一个面板类型。

说明

面板类型也存储在全局库中。将面板类型从全局库添加到画面时，系统会自动将该面板

类型的一个副本保存到项目库。

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 通过拖放操作，将所需的面板类型从库移动到画面。

结果

已创建面板类型的实例。该实例的版本号为 新发布的面板类型的版本号。

根据需要，在巡视窗口中组态面板的属性。要将面板动态化，请在巡视窗口中打开界面。

参见

创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.2.16 从面板类型中删除面板 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

取消应用，从面板类型的更新中删除指定的实例。 

要求

• 已经创建了一个面板类型。

• 必须至少在一个画面中使用该面板。

从面板类型删除面板对象。       
1. 在画面上选择面板。

2. 在快捷菜单中，选择“从面板类型删除面板对象”(Remove faceplate object from faceplate 
type)。
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结果

将该面板转换为独立于面板类型的组。修改面板类型不影响该组。 

参见

创建面板类型 (页 295)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.3 动态化面板

2.7.3.1 将面板动态化的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

使用

可通过以下两种方式动态控制面板的事件和属性：     
• 动态控制面板 

针对面板上的应用点单独组态事件或动态属性。要执行此操作，可以在“面板”编辑器

中进行定义，因为这些属性和事件在面板中都是可组态的。要在“画面”编辑器中动态

化面板，需要使用在项目中创建的脚本和变量。 
• 动态化面板类型  

在“面板”编辑器中动态化面板类型中包含的对象。组态各个对象，就如同在“画面”

编辑器中一样。可以使用“面板”编辑器中的变量和脚本来动态化属性和事件。您无法

访问面板内项目的变量和脚本。 
通过面板类型创建的每个面板都具有相同的预组态动态化。只能在“面板”编辑器中编

辑此动态控制。 

说明

组中面板类型的实例的动态化

您正在使用对象组中面板类型的实例。实例的属性也可以显示为组的属性。在组中使用

变量、脚本或动画实现的动态化不在运行系统中显示。

更新面板

如果使用“自动计算触发器（推荐）”(Calculate trigger automatically (recommended)) 选项

自动计算面板类型上的脚本触发器，则实例的更新周期约为 2 秒，并且与图片中组态的图片

更新周期无关。
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动画

WinCC 在“动画”(Animations) 任务卡中提供了预组态的动态控制。可使用动画来动态化面

板和面板类型。

参见

动态化面板 (页 319)
示例：组态面板 (页 320)
关于面板的基础知识 (页 290)

2.7.3.2 动态化面板 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介     
将面板动画化的方式与从“工具”(Tools) 任务卡将对象动态化的方式完全相同。 
在“画面”(Screens) 编辑器中，可以将面板的动态属性与一个变量或脚本相连，该变量或脚

本会将值提供给运行系统中的属性。

可以将在项目中针对面板创建的变量和脚本包括进来。

要求

• 在画面中插入了一个面板。

步骤

1. 选择该面板。

2. 在巡视窗口中，打开“属性 > 动画”(Properties > Animation)。
选定对象可用的动画即显示出来。 

3. 选择“水平移动”(Horizontal movement)，然后单击  按钮。
将显示动画的参数。
对象的透明副本显示在工作区中，该副本与源对象通过箭头互连。

4. 选择用于控制移动的变量。

5. 将对象副本移动到相关的目标。系统自动输入巡视窗口中 后位置的像素值。

6. 根据需要自定义变量的值范围。
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结果

在运行系统中，对象会随着用于控制移动的变量值的每个变化而移动。移动的方向取决于所

组态的“水平”移动类型。

参见

将面板动态化的基础知识 (页 318)
示例：组态面板 (页 320)

2.7.4 示例：创建和动态化面板

2.7.4.1 示例：组态面板

简介

在本示例中，将创建一个面板。在此面板中可以将长度测量系统的值从千米转换为米。 在
输出域显示以米为单位的长度值。  

步骤概述

示例分成下列步骤：

1. 创建面板类型

2. 组态面板类型

3. 在面板类型中创建脚本

4. 将脚本与面板类型包含的对象连接

5. 创建面板并将其与变量连接

参见

关于面板的基础知识 (页 290)
示例：创建面板类型 (页 321)
示例：组态面板类型 (页 322)
示例：在面板类型中创建脚本 (页 323)
示例：创建面板类型的实例 (页 325)
示例：组态包含的对象 (页 326)
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2.7.4.2 示例：创建面板类型

任务

创建一个面板类型。   

要求

• 已打开一个画面。

• 显示“工具箱”窗口。

设置

在该示例中需要有以下对象和相应设置：

对象 对象名称 属性

文本域 Label_Meter 文本：Meter
I/O 域 Output_Meter 模式：输出

按钮 KM_to_Meter OFF 时文本：转换

步骤

1. 在工具箱中，单击各个对象并将对象拖放到画面中。

2. 按上文所述设置属性。

3. 选择所有对象。

4. 在多项选择快捷菜单中，选择“创建面板类型”(Create faceplate type) 命令。
随即打开“添加类型”(Add type) 窗口。  

5. 输入“KMtoMeter”作为类型名称。

结果

该面板类型在项目库中以名称“KMtoMeter”显示。为面板类型分配了“进行中”(in progress) 
状态。

参见

示例：组态面板 (页 320)
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2.7.4.3 示例：组态面板类型

Job
为面板类型创建动态属性和变量。  

创建新属性

1. 单击面板的组态区域中的“属性”(Properties)。
2. 在“接口”(Interface) 列表中，单击  图标“添加属性”(Add property)。

新属性已添加到“接口”(Interface) 列表中。

3. 双击属性名称，然后输入“KMToMeter”。
4. 单击选择列表，并选择数据类型“Int”。

中间结果

“KMToMeter”属性显示在“接口”(Interface) 列表中。 符号标识动态属性。 该属性在下一步

中将链接到变量。

在面板类型中创建变量   
1. 在组态区域中单击“变量”(Tags)。
2. 在“HMI 变量”表格中，单击“添加”(Add)。 新变量已添加到表中。 将打开变量的巡视窗口。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
4. 输入“BB_Tag”作为名称。 选择“Int”数据类型。

结果

已经在“面板”编辑器的组态区域中创建了面板类型的“KMToMeter”属性和“BB_Tag”变量。

参见

示例：组态面板 (页 320)
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2.7.4.4 示例：在面板类型中创建脚本 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

任务

创建一个脚本，将长度测量系统的值从千米转换为米。  

步骤

1. 在组态区域中单击“脚本 > 面板脚本”(Scripts > Faceplate scripts)。
2. 双击“添加 VB 脚本”。

3. 按快捷键 <CTRL+J>。
对象列表将打开。 

4. 双击“HMI 变量”(HMI tags)。
面板变量“BB_Tag”即会在对象列表中显示。

5. 选择“BB_Tag”面板类型变量。 确认选择。

6. 插入一个“=”符号。

7. 按快捷键 <CTRL+J>。 对象列表已打开。

创建画面

2.7 使用面板

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 323



8. 单击“属性”(Properties)。
动态属性“KMtoMeter”即会在对象列表中显示。

9. 选择“KMToMeter”动态属性。 确认选择。

10.在代码的结尾处输入“*1000”。 这对应于从千米到米的转换因子。

11.在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 设置 > 名称”(Properties > Properties > General >Setting 
> Name) 下，输入名称“Script_1”。

结果

已在面板类型中创建了脚本。 如果在画面中使用“KMtoMeter”面板类型，则可以将一个变量

分配给“KMtoMeter”属性。 将此变量的值乘以因子 1000，然后作为一个新值分配给面板类

型变量“BB_Tag”。 这样即为面板类型的变量提供值。 

参见

示例：组态面板 (页 320)
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2.7.4.5 示例：创建面板类型的实例

任务

在画面中插入“KMtoMeter”面板类型，并向“KMtoMeter”动态属性分配一个变量。

要求

• “画面”编辑器已打开。

• 已经创建一个新画面。

设置

在该示例中需要具有以下设置的变量：

名称 PLC 连接 类型

Kilometer 无 ULong

步骤

1. 使用上文提到的设置创建 HMI 变量“Kilometer”。
2. 在“库”(Libraries) 任务卡中打开“项目库”(project library)。
3. 通过拖放操作将“KMtoMeter”面板类型移到画面中。

4. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 接口”(Properties > Properties > Interface)。
下表显示了可在面板中动态化的所有属性。

5. 在“KMtoMeter”行中单击“动态化”(Dynamization) 列。

6. 选择“HMI 变量”(HMI tag)。
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7. 单击“...” 按钮。

8. 从对象列表中选择变量“Kilometer”。
9. 确认选择。

结果

动态属性“KMtoMeter”链接到变量“Kilometer”。 在运行期间，“Kilometer”变量的值会提供给

动态属性。 在面板类型的脚本中会将这些值乘以因子 1000，然后作为一个新值分配给面板

变量。

参见

示例：组态面板 (页 320)

2.7.4.6 示例：组态包含的对象

任务

将面板“KMtoMeter”中包含的对象与面板变量和面板脚本连接。 
将 I/O 域与面板类型的“BB_Var”变量连接。 将按钮的“单击”(Click) 事件与脚本“Script_1”连
接。  

要求

该面板在“面板”编辑器中显示。

将 I/O 域与变量互连

1. 选择面板中的“Output_Meter”I/O 域。

2. 在巡视窗口的“常规 > 过程 > 变量”(General > Process > Tag) 中，将 I/O 域与面板变量“BB_Tag”
连接。

将事件与面板脚本连接

1. 选择面板中的“KM_to_Meter”按钮。

2. 在巡视窗口的“事件 > 单击”(Events > Click) 下，选择“Script_1”。

结果

I/O 域已与面板类型的变量连接。 按钮已与面板类型的脚本连接。 
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如果在运行时期间单击面板的按钮，则将执行脚本。 面板变量的值在 I/O 域中输出。 

参见

示例：组态面板 (页 320)

2.8 组态画面导航

2.8.1 画面浏览的基础知识

2.8.1.1 关于画面导航的基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

画面切换浏览的类型

对于包含多个子过程的生产过程，将组态多个画面。 在运行系统中，以下选项可使操作员

从一个画面切换到下一个画面：

• 为画面切换分配按钮

• 使用局部功能键组态画面切换

步骤

在创建画面切换之前，请先定义工厂结构并从中得出要组态的画面切换。 
在“运行系统设置 > 常规 > 起始画面”(Runtime Settings > General > Start screen) 下创建起

始画面。 

参见

关于画面导航的基础知识 (页 328)
将画面切换分配给按钮 (页 328)
将画面切换分配给功能键 (页 330)
使用菜单和工具栏的概述 (页 331)
创建菜单 (页 336)
画面基础知识 (页 43)
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2.8.1.2 关于画面导航的基础知识 (RT Professional)

画面切换浏览的类型

对于包含多个子过程的生产过程，将组态多个画面。在运行系统中，以下选项可使操作员从

一个画面切换到下一个画面：

• 为画面切换分配按钮

• 组态通过菜单和工具栏进行的画面切换

说明

对于某些 HMI 设备，也可以在永久性区域中为画面切换创建按钮。在这种情况下，按钮

将合并到每个画面中。

步骤

在创建画面切换之前，请先根据工厂结构定义画面层次结构，并从中得到要组态的画面切

换。 
在“运行系统设置 > 常规 > 起始画面”(Runtime Settings > General > Start screen) 下创建起

始画面。   

参见

关于画面导航的基础知识 (页 327)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

2.8.1.3 将画面切换分配给按钮 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在画面中组态一个按钮，以便在操作过程中切换 HMI 设备上的画面。 

说明

如如果在画面的巡视窗口中将动画的“可见性”(Visibility) 设置为“隐藏”(Hidden)，则无法

在运行系统中调用此画面。
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要求

• 已经创建项目。

• 已创建“Screen_2”画面。

• 创建了“Screen_1”画面。

步骤

1. 在项目导航中双击“Screen_1”。此画面将显示在工作区域中。

2. 通过拖放操作将“Screen_2”从项目树移动到打开的画面中。
插入名为“Screen_1”按钮。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
“ActivateScreen”系统函数将显示在“函数列表”中。 

4. 如果需要，还可以在“对象号”属性中定义对象的 Tab 顺序号。画面改变后，会在该对象上
设置一个焦点。也可以指定一个包含此对象号的变量。

其它方法

1. 通过拖放操作将按钮从“工具”(Tools) 任务卡移动到“Screen2”。
2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
3. 选择“ActivateScreen”系统函数。

4.“画面编号”选择为 Screen_2。
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结果

操作员通过运行系统中的按钮切换到“Screen_1”。一旦指定了对象号，则具有此对象号的对

象将在画面改变后获得焦点。 

参见

关于画面导航的基础知识 (页 327)

2.8.1.4 将画面切换分配给功能键 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

在画面中组态一个画面切换的功能键，以便在操作过程中切换 HMI 设备上的画面。 

说明

如果在画面的巡视窗口中将动画的“可见性”(Visibility) 设置为“隐藏”(Hidden)，则无法在

运行系统中调用此画面。

要求

• 已创建了一个项目。

• 已创建“Screen_2”画面。

• 已创建“Screen_1”画面。

步骤

1. 在项目树中双击“Screen_1”。 此画面将显示在工作区域中。

2. 将“Screen_2”从项目树移动到功能键（如“”F2）。
组态的功能键显示一个黄色的三角形。 

3. 在巡视窗口中，单击“属性 > 事件 > 按键”(Properties > Events > Press key)。
将显示“ActivateScreen”系统函数。

结果

在运行系统中，操作员通过功能键“F2”切换到指定的“Screen_2”画面。 
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参见

关于画面导航的基础知识 (页 327)

2.8.2 Runtime Professional 的菜单和工具栏 (RT Professional)

2.8.2.1 基本知识 (RT Professional)

使用菜单和工具栏的概述 (RT Professional)

简介

使用“菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器，可以组态自定义菜单和工具栏。 自定

义菜单和工具栏将显示在项目的所有画面中以及画面窗口中。 可以通过局部脚本来连接菜

单命令和图标。

应用

可以使用自定义菜单和工具栏，例如，用来执行浏览画面。 自定义菜单和工具栏将显示在

项目的每个画面中以及画面窗口中。 这样，您就可以从任何一个画面移动到已通过菜单项

或图标对画面切换进行组态的所有画面。     

参见

菜单基础知识 (页 331)
组态 (页 333)
“菜单和工具栏”编辑器 (页 334)
关于画面导航的基础知识 (页 327)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

菜单基础知识 (RT Professional)

简介

菜单将放置在每个画面的顶部（从左侧开始）。在组态文件中，可以指定使用此文件在画面

或画面窗口中创建的菜单和工具栏。可以为每个组态文件组态一个菜单行。
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菜单结构

菜单元素的组态选项取决于菜单在菜单结构中所处的位置。 
可为菜单创建以下组件：

• 主菜单命令

– 显示在画面中。

– 打开一个子菜单。

• 菜单项

– 主菜单打开时显示在画面中。

– 单击时执行定义的步骤。

– 在“属性 > 事件”(Properties > Events) 下，可以输入一个将传递给该步骤的参数（例

如画面名称）。

– 打开一个子菜单（如果存在）。

• 子菜单命令

– 上一级菜单项打开时显示在画面中。

• 菜单项之间的分隔线

下图显示了带有不同菜单元素的典型菜单结构：

编辑选项

有以下用于组态菜单的选项：

• 添加新的主菜单

• 添加新的菜单命令/子菜单命令

• 添加分隔线

• 向左移动选定的菜单命令
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• 向右移动选定的菜单命令

• 在巡视窗口中更改设置

参见

使用菜单和工具栏的概述 (页 331)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

组态 (RT Professional)

简介

已组态的菜单和工具栏将组合到组态文件中。 每个组态文件均包含 多一个菜单，但可能

包含多个工具栏。 可以创建任意数目的组态文件。 将出于以下原因来选择组态文件： 
• 向画面窗口添加菜单和工具栏

• 向项目的所有画面添加菜单和工具栏

• 在运行系统中动态交换菜单和工具栏

对组态文件进行组态

有以下用于对组态文件进行组态的选项：

• 分配权限

如果登录的用户没有所需的权限，则元素会被自动禁用。 
• 隐藏或禁用菜单项和图标

例如，如果您在新的组态文件中保存了经过修改的功能范围，则您还可在运行时发生了

用户更改的情况下交换组态文件。 

参见

使用菜单和工具栏的概述 (页 331)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)
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“菜单和工具栏”编辑器 (RT Professional)

简介

使用“菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器，可以创建、组态和编辑自定义菜单和工

具栏。 自定义的菜单和工具栏将合并到组态文件中，然后显示在项目的所有画面中以及画

面窗口中。 可以通过局部脚本来连接菜单命令和图标。
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布局

“菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器具有三个选项卡：

• 工具栏

• 菜单

• 组态

通过双击“画面管理 > 菜单和工具栏”(Screen management > Menus and Toolbars)，可以在

项目浏览中打开编辑器。
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工作区

“工具栏”(Toolbars) 和“菜单”(Menus) 选项卡上的工作区划分为两个部分：

• 可以在表格中定义完整工具栏和/或完整菜单。

• 下面的部分是工具栏或菜单的预览。 您可以创建和组态各个图标和/或菜单命令，并指定

结构、标签文本和符号化图形。

“组态”(Configurations) 选项卡具有一个未进行划分的工作区，其中包含用于选择相应工具

栏和相应菜单的表编辑器。

巡视窗口

在巡视窗口的“属性 > 属性”(Properties > Properties) 下，可以组态菜单和工具栏。 

参见

使用菜单和工具栏的概述 (页 331)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

2.8.2.2 使用菜单和工具栏 (RT Professional)

创建菜单 (RT Professional)

简介

在“菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器中，可以创建含有主菜单命令以及 多 6 个
层级的相应菜单命令。菜单的显示形式与其随后在各个画面或画面窗口中的显示形式相同。

要求

• “菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器已打开

• “菜单”(Menus) 选项卡已打开。

创建菜单

1. 在“菜单”(Menus) 表中双击“添加”(Add)。
将在菜单命令预览中创建第一个主菜单命令。

2. 根据需要，更改菜单的名称并输入注释。
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创建主菜单命令     
1. 在已创建的主菜单命令上的菜单预览中单击。

将在选取矩形的四周显示四个黄色星号。

2. 单击标准文本右侧的黄色星号。
将创建另一个主菜单命令。

3. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下输入名称。

4. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 文本”(Properties > Properties > General > Text) 下，输
入主菜单命令的标签。

1. 若要像在运行系统中那样来显示主菜单命令，请激活“属性 > 属性 > 其它 > 可见性”(Properties 
> Properties > Miscellaneous > Visibility)。

2. 若要定义操作员权限，请在“属性 > 属性 > 安全”(Properties > Properties > Security) 下选择
权限。
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创建菜单命令     
1. 在主菜单命令的预览中单击。

将在选取矩形的四周显示黄色星号。

2. 单击选取矩形下面的黄色星号。
将在该主菜单命令下创建一个菜单命令。

3. 就像组态主菜单命令那样，在巡视窗口中组态菜单命令。

说明

运行系统的权限、可见性和激活既可在菜单中组态，也可在每个菜单命令中组态。在组

态不同的情况下，将发生以下情况：菜单会覆盖菜单命令。

创建子菜单命令     
1. 在菜单命令的预览中单击。

将在选取矩形的四周显示黄色星号。

2. 单击菜单命令右侧的黄色星号。
将创建子菜单命令。

3. 就像组态主菜单命令那样，在巡视窗口中组态子菜单命令。

结果

将创建菜单，该菜单可在“组态”(Configurations) 选项卡上作为特定组态文件的菜单来选择。
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参见

创建工具栏 (页 339)
创建组态文件 (页 343)
编辑菜单和工具栏 (页 344)
为所有画面组态菜单和工具栏 (页 345)
在画面窗口中组态菜单和工具栏 (页 346)
关于画面导航的基础知识 (页 327)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)
在运行系统中调整菜单和工具栏 (页 347)
将菜单命令或图标连接到过程 (页 341)

创建工具栏 (RT Professional)

简介

使用“菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器，可以创建带按钮的工具栏。工具栏在预

览中的显示形式与其随后在各个画面或画面窗口中的显示形式相同。

可以为每个组态文件来组态任意多个工具栏。对于每个工具栏，您可以指定工具栏其在画面

中的放置位置。此外，还可以定义用户是否可以选择随意放置工具栏。 

说明

由于所连接的脚本，工具栏是与设备相关的。在将工具栏用于其它设备时，其功能将会丢失。

要求

• “菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器已打开

• “工具栏”标签已显示。

创建工具栏

1. 在“工具栏”(Toolbars) 表中双击“添加”(Add)。    
将创建一个工具栏，该工具栏具有预先分配的名称。
将在工具栏的预览中创建一个按钮。

2. 在“名称”(Name) 列中为工具栏输入一个名称。
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3. 选择以下选项之一作为按钮类型：

– 文本和图形组合

– 仅图形

– 仅文本

4. 在“画面大小”(Screen size) 中指定按钮的大小。

调整按钮

1. 选择想要为其创建按钮的工具栏。

2. 在工具栏的预览中单击已存在的按钮。    
该按钮包含一个默认文本和/或默认图形，具体取决于类型。

属性显示在巡视窗口中。

3. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下输入名称。

4. 根据按钮类型，为按钮设计选择文本和/或图形。

5. 若要像在运行系统中那样来显示按钮，请激活“属性 > 属性 > 其它 > 可见性”(Properties > 
Properties > Miscellaneous > Visibility)。

6. 若要在运行系统中显示工具提示，请在“属性 > 属性 > 其它 > 工具提示”(Properties > 
Properties > Miscellaneous > Tooltip) 输入文本。
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7. 若要定义操作员权限，请在“属性 > 属性 > 安全”(Properties > Properties > Security) 下选择
权限。

8. 若要插入其它按钮，请在工具栏预览中的  符号上单击。

说明

运行系统的权限、可见性和激活既可在工具栏中组态，也可在每个按钮中组态。以下规

则对不同的组态均有效：工具栏覆盖按钮。

结果

已创建带有定义工具栏的工具栏，该工具栏可在“组态”(Configurations) 选项卡上作为特定

组态文件的菜单来选择。

参见

创建菜单 (页 336)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

将菜单命令或图标连接到过程 (RT Professional)

简介

使用“菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器，可以组态自定义菜单和工具栏。 自定

义菜单和工具栏将显示在项目的所有画面中和/或画面窗口中。 各个菜单命令和按钮通过函

数列表进行连接。 只有“单击”(Click) 可作为一个事件。     

要求

• 已创建“Screen_1”画面。

• 已创建“Screen_2”画面。

• “菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器已打开

• 将创建一个按钮或菜单。

通过系统函数将事件组态到按钮或菜单命令。

1. 选择按钮或菜单命令。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
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3. 从函数列表中选择“ActivateScreen”系统函数。

4. 选择“Screen_2”作为“画面名称”(Screen name)。

通过脚本将事件组态到按钮或菜单命令。

1. 选择按钮或菜单命令。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
3. 单击巡视窗口工具栏中的图标 “VB 脚本”(VB script)。
4. 编写所需脚本。

“Item”是用于触发事件的对象，在本例中，该对象为按钮或菜单命令。 该对象是使用脚本中的
“Name”属性来指定的。

结果

当操作员单击按钮或菜单命令时，将在运行系统中执行已组态的函数。 

参见

创建菜单 (页 336)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)
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创建组态文件 (RT Professional)

简介

使用组态文件，可以在项目的所有画面中或画面窗口中来显示菜单和/或工具栏。 一个组态

文件中包含一个菜单（或不含菜单）和/或任意数目的工具栏。

要求

• “菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器已打开

• “组态”(Configurations) 选项卡已显示。

• 需要菜单和工具栏。

创建组态文件    
1. 在“组态”(Configurations) 表中，双击“添加”(Add)。 将创建组态文件。

2. 根据需要，更改组态文件的名称并输入注释。

3. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 菜单 > 名称”(Properties > Properties > Menu >Name) 下选择
名称。

4. 指定是否要激活菜单并在运行系统中显示，并指定操作所需的权限。

创建画面

2.8 组态画面导航

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 343



5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbars) 下，选择要添加到
组态文件的工具栏。

6. 针对每个所选的工具栏，指定是否要激活该菜单并在运行系统中显示，并指定操作所需的权限。

7. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbars) 下，可以定义每个
工具栏的对齐方式。

结果

可在所有画面的项目中或画面窗口中选择该组态文件。

参见

创建菜单 (页 336)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

编辑菜单和工具栏 (RT Professional)

简介

在“菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器的工作区中，可以编辑和更改已创建的菜单

和工具栏。 

插入分隔线

1. 打开“菜单”(Menus) 选项卡或“工具”(Toolbars) 选项卡。

2. 选择要在其前面插入分隔线的菜单命令或按钮。

3. 单击 。 
将在所选菜单项的前面显示分隔线。 
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也可通过快捷菜单和命令“添加分隔符”(Add separator) 来插入分隔线。

移动菜单命令/按钮

1. 打开“菜单”(Menus) 选项卡或“工具”(Toolbars) 选项卡。

2. 选择希望移动的菜单命令或按钮。

3. 单击符号  或 。
菜单命令或按钮将向左或向右移动一个位置。

另外，也可将所选元素拖放到所需位置。 一个标记显示出所选的目标位置。

显示和隐藏菜单

1. 打开“菜单”(Menus) 选项卡。

2. 若要显示所有菜单命令，请单击 。 
3. 若要仅显示主菜单命令，请单击  符号。 

仅显示主菜单。

参见

创建菜单 (页 336)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

为所有画面组态菜单和工具栏 (RT Professional)

简介

在运行系统设置中，可以定义带有用户定义菜单和标准工具栏的组态文件。 自定义的菜单

和工具栏会显示在每个画面的组态位置处。 
可以使用 VB 脚本在运行系统中加载其它组态文件。 例如，在另一用户登录时，可以装载一

个包含自定义菜单和工具栏的已修改范围的组态文件。

为所有画面组态菜单和工具栏

1. 打开“运行系统设置”(Runtime settings) 编辑器。

2. 在“常规 > 菜单和工具栏”(General > Menus and toolbars) 下，选择需要在项目的所有画面中
显示菜单和工具栏的组态文件。
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结果

激活项目时，所有自定义的菜单和工具栏均将显示在项目的所有画面中。 

参见

创建菜单 (页 336)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

在画面窗口中组态菜单和工具栏 (RT Professional)

简介

可以在画面窗口中加载包含自定义菜单和工具栏的其它组态文件，而依赖于启动组态。   
这样，画面窗口的自定义菜单和工具栏以及启动组态就会显示在画面窗口中。

要求

• 已创建一个组态文件。

• 打开了一个画面。

如何在画面窗口中组态菜单和工具栏

1. 将“画面窗口”对象拖放到画面中。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 中选择组态文件。

结果

自定义菜单和工具栏会在运行期间显示在画面窗口中。 

参见

创建菜单 (页 336)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)
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在运行系统中调整菜单和工具栏 (RT Professional)

简介

使用“菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器，可以组态自定义菜单和工具栏。 自定

义菜单和工具栏将显示在项目的所有画面中以及画面窗口中。 可以通过局部脚本中的步骤

来连接菜单项和图标。

示例

可以在画面窗口中实现“MT 组态”(MT configuration) 属性的动态化。 也可通过 VB 脚本来更

改基本画面和画面窗口的组态。

下面的示例显示了一个将组态文件作为参数传输的过程。
Sub ChangeMenuToolbarConfigFile (ByVal strMTConfigFile)
HMIRuntime.MenuToolBarConfig = strMTConfigFile
End Sub

说明

在每个组态中，可以组态一个菜单和多个工具栏。 
您可以将菜单或按钮的各个元素禁用或隐藏。 这样就可以通过对组态进行编辑并将其以其

它名称进行保存，在各种画面中显示经过调整的功能范围。

参见

创建菜单 (页 336)
示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

2.8.2.3 示例：通过工具栏组态画面切换 (RT Professional)

示例：组态工具栏和按钮 (RT Professional)

简介

过程将划分为 6 个过程映像分区。 其中一个画面是没有上一级画面的起始画面。
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要求

• 已创建了项目的画面。

• “菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器已打开

• “工具栏”(Toolbars) 选项卡已打开。

为起始画面创建工具栏

1. 在“工具栏”(Toolbars) 表中单击“添加”(Add)。 将创建一个工具栏。

2. 在该列中输入名称“Screen_Change_Start_Screen”。
3. 选择设置“已组合”(Combined) 作为“按钮类型”(Button type)。
4. 选择画面大小“S48x48”。

5. 重复该过程： 为每个画面创建具有相应名称的工具栏。
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为起始画面创建按钮

1. 选择第一个按钮，然后在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > 
General)。

2. 在“文本”(Text) 下输入文本“画面向上”(Screen up)。
3. 在“图形”(Graphic) 下，选择图形“Up_Arrow”。
4. 若要像在运行系统中那样来显示按钮，请激活“属性 > 属性 > 其它 > 可见性”(Properties > 

Properties > Miscellaneous > Visibility)。
5. 在“属性 > 属性 > 其它 > 工具提示”(Properties > Properties > Miscellaneous > Tooltip) 下，输

入文本“对母画面的更改”(Changes to parent screen)。
6. 在工具栏预览中，单击 。

将创建一个按钮。

7. 针对具有以下属性的所有按钮重复该过程：

– Button_2：文本： “画面向下”；图形： “Down_Arrow”。
– Button_3：文本： “画面向左”；图形： “Down_Arrow”。
– Button_4：文本： “画面向右”；图形： “Right_Arrow”。
– Button_5：文本： “起始画面”；图形： “Home”。

结果

此时将针对每个画面提供一个特定工具栏。 
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其它步骤

若要针对屏幕切换使用工具栏，还需要执行以下步骤：

• 向按钮分配系统函数

• 将工具栏插到组态文件中

• 在画面窗口中进行组态

参见

示例：组态按钮功能 (页 350)
示例：创建组态文件 (页 351)
示例：在画面窗口中组态一个组态文件 (页 352)
关于画面导航的基础知识 (页 327)

示例：组态按钮功能 (RT Professional)

简介

为了让每个按钮在屏幕切换期间执行所需功能，需使用函数列表组态系统函数。   

要求

• 已创建用于所有画面的工具栏。

• 已为每个工具栏创建相应画面的按钮。

• “菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器已打开

• “工具栏”(Toolbars) 选项卡已打开。

组态工具栏按钮的系统函数。

1. 打开起始画面的工具栏。

2. 选择第一个按钮。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
4. 从函数列表中选择“ActivateScreen”系统函数。

5. 在“画面名称”(Screen name) 下，输入要更改名称的画面的名称。
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6. 在“对象编号”(Object number) 下输入“2”，以作为要进行的更改的画面中的画面对象。 将光
标置于 Tab 顺序号为“2”的画面对象上。

说明

对象编号将在对画面中的 Tab 顺序进行组态期间进行定义。 通过选择菜单命令“编辑 > Tab 
顺序 > 编辑 Tab 顺序”(Edit > Tab sequence > Edit tab sequence)，可在画面上显示出顺序。

7. 针对此工具栏的所有按钮重复该过程：
始终通过相应按钮选择要激活的画面以作为“画面名称”(Screen name)。

8. 针对其它画面的所有工具栏重复该过程：

结果

通过用于更改画面的所需系统函数对所有工具栏的按钮进行了组态。

其它步骤

若要针对屏幕切换使用工具栏，还需要执行以下步骤：

• 通过工具栏创建组态文件

• 在画面窗口中对组态文件进行组态

参见

示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

示例：创建组态文件 (RT Professional)

简介

在组态中，可以指定使用此文件在画面或画面窗口中创建的菜单和工具栏。

要求

• 已创建用于所有画面的工具栏。

• 已创建每个工具栏的按钮。

• “菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编辑器已打开

• “组态”(Configurations) 选项卡已打开。
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定义组态

1. 在“组态”(Configurations) 表中单击“添加”(Add)。 
创建新的组态。

2. 在“名称”(Name) 列中输入名称“Configuration_Start_Screen”。
3. 在“工具”(Toolbars) 表中选择工具栏“Toolbar_start_screen”。
4. 在“对齐”(Alignment) 下选择设置“向下”(Down)。

工具栏将显示在画面窗口显示部分的下边缘处。

5. 若要在运行系统中通过操作员权限来保护工具栏，请选择一个权限。

6. 针对要创建的每个画面重复该过程：

结果

已创建用于显示所有画面窗口的工具栏的组态文件。

其它步骤

若要针对屏幕切换使用工具栏，还需要执行以下步骤：

• 在画面窗口中对组态文件进行组态

参见

示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

示例：在画面窗口中组态一个组态文件 (RT Professional)

简介

若要从任意画面切换到其它画面，请根据需要创建尽可能多的画面窗口，以便在一个概览画

面中表示整个过程。 相应画面和相关组态将在每个画面窗口中进行组态。

要求

• 已创建画面。

• 为每个画面创建了一个组态文件。
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在画面窗口中对组态文件进行组态

1. 在项目窗口中双击“画面 > 添加画面”(Screens > Add Screen)。 将创建一个新画面。

2. 将名称“Overview_Screen_Project”分配给此画面。

3. 将“画面窗口”对象拖放到画面中。

4. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 标题”(Properties > Properties > General >Title) 下输入
标题栏的名称。

5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 名称”(Properties > Properties > General > Name) 下，选
择一个在画面窗口中显示的画面。

6. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 组态”(Properties > Properties > General > 
Configurations) 下对组态进行定义。

7. 针对所有画面和组态重复该过程。

结果

创建了一个带有画面窗口的概览屏幕。 为每个画面窗口定义了一个画面和一个组态。 

参见

示例：组态工具栏和按钮 (页 347)

2.9 显示和操作元素

2.9.1 对象的设备相关性

2.9.1.1 精简系列面板的对象 (Basic Panels)

精简系列面板中的对象显示和操作           
只有那些可用于正在组态的设备的对象才在对象窗口显示。下表列出了精简系列面板的指示

器和操作对象。 
在设备版本早于 V13 的设备上，可以组态简单的显示对象。在设备版本 V13 或更高版本的

设备上，可以组态基于表格的显示对象。

创建画面

2.9 显示和操作元素

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 353



概述

  KP300 Basic
KP400 Basic

KTP400 Basic
KTP600 Basic
KTP1000 
Basic
TP1500 Basic

KTP700 Basic 
PN
KTP900 Basic

KTP700 
Basic DP
KTP1200 
Basic DP

KTP1200 
Basic PN

棒图 √ √ √ √ √
用户视图 √ √ √ 1) √ 1) √ 1)

日期/时间域 √ √ √ √ √
I/O 域 √ √ √ √ √
椭圆 √ √ √ √ √
图形视图 √ √ √ √ √
图形 I/O 域 √ √ √ √ √
帮助指示器 √ - - - -
HTML 浏览器 - - √ - √
圆 √ √ √ √ √
趋势视图 √ √ √ 1) √ 1) √ 1)

直线 √ √ √ √ √
报警视图

报警窗口

√ √ √ 1) √ 1) √ 1)

报警指示器 √ √ √ √ √
矩形 √ √ √ √ √
配方视图 √ √ √ 1) √ 1) √ 1)

按钮 √ √ √ √ √
开关 √ √ √ √ √
符号 I/O 域 √ √ √ √ √
系统诊断视图 √ √ √ 1) √ 1) √ 1)

文本域 √ √ √ √ √

1) 这些对象以表格型对象方式在面板上显示。
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参见

精智面板对象 (页 355)
移动面板对象 (页 357)
WinCC Runtime Advanced 对象 (页 360)
WinCC Runtime Professional 的对象 (页 362)

2.9.1.2 精智面板对象 (Panels, Comfort Panels)

精智面板的显示和操作元素的支持性           
只有那些支持于正在组态的设备的对象才在对象窗口显示。下表显示了精智面板的指示器和

控制对象的支持性。 

概述

  KP400 
Comfort
KTP400 
Comfort

KP700 
Comfort
TP700 
Comfort

KP900 
Comfort
TP900 
Comfort

KP1200 
Comfort
TP1200 
Comfort

KP1500 
Comfort
TP1500 
Comfort

TP1900 
Comfort
TP2200 
Comfort

棒图 支持 支持 支持 支持 支持 有

用户视图 支持 支持 支持 支持 支持 有

监控表 有 有 有 有 有 有

日期/时间域 支持 支持 支持 支持 支持 有

I/O 域 支持 支持 支持 支持 支持 有

椭圆 支持 支持 支持 支持 支持 有

f(x) 趋势视图 支持 支持 支持 支持 支持 有

功能键 仅用于键盘单元

图形视图 支持 支持 支持 支持 支持 有

图形 I/O 域 支持 支持 支持 支持 支持 有

GRAPH 概览 可用 可用 可用 可用 可用 可用

手轮 不支持 不支持 不支持 不支持 不支持 无

帮助指示器 不支持 不支持 不支持 不支持 不支持 无

HTML 浏览器 不支持 支持 支持 支持 支持 有
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  KP400 
Comfort
KTP400 
Comfort

KP700 
Comfort
TP700 
Comfort

KP900 
Comfort
TP900 
Comfort

KP1200 
Comfort
TP1200 
Comfort

KP1500 
Comfort
TP1500 
Comfort

TP1900 
Comfort
TP2200 
Comfort

摄像机视图 支持 支持 支持 支持 支持 有

圆 支持 支持 支持 支持 支持 有

条件分析视图 支持 支持 支持 支持 支持 支持

趋势视图 支持 支持 支持 支持 支持 有

充电状况 不支持 不支持 不支持 不支持 不支持 无

指示灯按钮 不支持 不支持 不支持 不支持 不支持 无

直线 支持 支持 支持 支持 支持 有

媒体播放器 支持 支持 支持 支持 支持 有

报警视图

报警窗口

支持 支持 支持 支持 支持 有

报警指示器 支持 支持 支持 支持 支持 有

PDF 视图 支持 支持 支持 支持 支持 有

PLC 代码视图 无 有 有 有 有 有

多边形 支持 支持 支持 支持 支持 有

折线 支持 支持 支持 支持 支持 有

ProDiag 概览 有 有 有 有 有 有

矩形 支持 支持 支持 支持 支持 有

配方视图 支持 支持 支持 支持 支持 有

按钮 支持 支持 支持 支持 支持 有

开关 支持 支持 支持 支持 支持 有

滚动条 支持 支持 支持 支持 支持 有

键开关 不支持 不支持 不支持 不支持 不支持 无

Sm@rtClient 
视图

支持 支持 支持 支持 支持 支持

符号库 支持 支持 支持 支持 支持 支持

符号 I/O 域 支持 支持 支持 支持 支持 支持

系统诊断视图 支持 支持 支持 支持 支持 支持

系统诊断窗口 支持 支持 支持 支持 支持 支持

文本域 支持 支持 支持 支持 支持 有
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  KP400 
Comfort
KTP400 
Comfort

KP700 
Comfort
TP700 
Comfort

KP900 
Comfort
TP900 
Comfort

KP1200 
Comfort
TP1200 
Comfort

KP1500 
Comfort
TP1500 
Comfort

TP1900 
Comfort
TP2200 
Comfort

时钟 支持 支持 支持 支持 支持 有

有效范围信号 不支持 不支持 不支持 不支持 不支持 无

有效范围名称 不支持 不支持 不支持 不支持 不支持 无

有效范围名称 
(RFID)

不支持 不支持 不支持 不支持 不支持 无

WLAN 接收 不支持 不支持 不支持 无 无 无

量表 支持 支持 支持 支持 支持 支持

区域名称 不支持 不支持 不支持 不支持 不支持 无

区域信号 不支持 不支持 不支持 不支持 不支持 无

参见

精简系列面板的对象 (页 353)

2.9.1.3 移动面板对象 (Panels, Comfort Panels)

移动面板的显示和操作元素的支持性           
只有那些支持于正在组态的设备的对象才在对象窗口显示。下表显示了移动面板的指示器和

控制对象的支持性。 
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概述

  KTP700 Mobile
KTP700F Mobile
KTP900 Mobile
KTP900F Mobile
TP1000F Mobile

KTP400F Mobile

棒图 支持 支持

用户视图 支持 支持

监控表 支持 支持

日期/时间域 支持 支持

I/O 域 支持 支持

椭圆 支持 支持

f(x) 趋势视图 支持 支持

功能键 支持 支持

图形视图 支持 支持

图形 I/O 域 支持 支持

GRAPH 概览 支持 支持

手轮 不支持 不支持

帮助指示器 不支持 不支持

HTML 浏览器 支持 支持

摄像机视图 支持 支持

圆 支持 支持

条件分析视图 支持 支持

趋势视图 支持 支持

充电状况 不支持 不支持

指示灯按钮 支持 1) 支持 1)

直线 支持 支持

媒体播放器 不支持 不支持

报警视图

报警窗口

支持 支持

报警指示器 支持 支持

PDF 视图 支持 支持
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  KTP700 Mobile
KTP700F Mobile
KTP900 Mobile
KTP900F Mobile
TP1000F Mobile

KTP400F Mobile

PLC 代码视图 支持 不支持

多边形 支持 支持

折线 支持 支持

ProDiag 概览 支持 支持

矩形 支持 支持

配方视图 支持 支持

按钮 支持 支持

开关 支持 支持

滚动条 支持 支持

键开关 支持 1) 支持 1)

Sm@rtClient 视图 支持 支持

符号库 支持 支持

符号 I/O 域 支持 支持

系统诊断视图 支持 支持

系统诊断窗口 支持 支持

文本域 支持 支持

时钟 支持 支持

WLAN 接收 不支持 不支持

量表 支持 支持

1) 可选的操作员控件    

参见

精简系列面板的对象 (页 353)
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2.9.1.4 WinCC Runtime Advanced 对象 (RT Advanced)

WinCC Runtime Advanced 的显示和操作元素的可用性           
只有那些可用于正在组态的设备的对象才在对象窗口显示。下表显示了 WinCC Runtime 
Advanced 的指示器和控制对象的可用性。 

概述

  WinCC Runtime Advanced
棒图 有

用户视图 有

监控表 √
日期/时间域 有

I/O 域 有

椭圆 有

f(x) 趋势视图 有

功能键 不可用

图形视图 有

图形 I/O 域 有

GRAPH 概览 可用

手轮 不可用

帮助指示器 不可用

HTML 浏览器 有

摄像机视图 是

圆 有

条件分析视图 支持

趋势视图 有

充电状况 不可用

指示灯按钮 不可用

直线 有

媒体播放器 不可用
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  WinCC Runtime Advanced
报警视图

报警窗口

有

报警指示器 有

PDF 视图 有

PLC 代码视图 √
多边形 有

折线 有

ProDiag 概览 √
矩形 有

配方视图 有

开关 有

按钮 有

滚动条 有

键开关 不可用

Sm@rtClient 视图 有

符号库 有

符号 I/O 域 有

系统诊断视图 有

系统诊断窗口 有

文本域 有

时钟 有

有效范围信号 不可用

有效范围名称 不可用

有效范围名称 (RFID) 不可用

WLAN 接收 不可用

量表 有

区域名称 不可用

区域信号 不可用
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参见

精简系列面板的对象 (页 353)
摄像机视图 (页 429)
PDF 视图 (页 478)

2.9.1.5 WinCC Runtime Professional 的对象 (RT Professional)

显示对象和操作对象的可用性       
只有那些可用于正在组态的设备的对象才在对象窗口显示。下表列出了 WinCC Runtime 
Professional 的指示器和操作对象的可用性。

概述

表格 2-2 WinCC Runtime Professional

  WinCC Runtime Professional
棒图 √
用户视图 √
监控表 -
画面窗口 √
滚动条 √
日期/时间域 -
双 T 形管 √
打印作业/脚本诊断 √
I/O 域 √
可编辑的文本域 √
椭圆 √
椭圆弧 √
椭圆扇形 √
功能键 -
f(x) 趋势视图 √
f(t) 趋势视图 √
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  WinCC Runtime Professional
图形视图 √
图形 I/O 域 √
GRAPH 概览 √
HTML 浏览器 √
摄像机视图 -
通道诊断显示 √
组合框 √
复选框 √
圆 √
圆弧 √
扇形 √
条件分析视图 支持

趋势视图 -
充电状况 -
指示灯按钮 -
直线 √
列表框 √
媒体播放器 √
报警视图 √
报警指示器 -
选项按钮 √
PLC 代码视图 √
多边形 √
折线 √
ProDiag 概述 √
矩形 √
配方视图 √
圆形按钮 √
管道 √
管道弯头 √
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  WinCC Runtime Professional
开关 -
按钮 √
滚动条 √
Sm@rtClient 视图 -
磁盘空间视图 √
符号库 √
符号 I/O 域 √
系统诊断视图 √
系统诊断窗口 -
表格视图 √
文本域 √
T 形管 √
时钟 √
连接器 √
数值表 √
有效范围名称 -
有效范围名称 (RFID) -
有效范围信号 -
WLAN 接收 -
量表 √
区域名称 -
区域信号 -

参见

精简系列面板的对象 (页 353)
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2.9.2 对象

2.9.2.1 棒图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

使用   
变量通过“棒图”对象显示为图形。棒图则通过刻度值进行标记。

布局   
在巡视窗口中，自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型等设置。具体地说，可以

修改下列属性：

• 颜色转变：指定超出限制值后显示颜色的变化。

• 显示限制线/限制标记：将组态的限制显示为线条或标记。

• 定义棒图分段：定义棒图比例尺分级。

• 定义比例尺分级：定义棒图比例尺的细分、刻度标记和间隔。

颜色转变     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance) 下定义颜色变化

的方式。

颜色转变 描述

“按段” 如果达到了特定限制，棒图的颜色将分段显示。通过分段显示，可

看到所显示的值超出了哪个限制。

“整个棒图” 如果达到了某个特定限制，将整个棒图的颜色都会改变。
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显示限制线和限制标记     
通过“线条”和“标记”属性将棒图中已组态的限制在运行系统中显示为线条或标记：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance)：
2. 激活“线条”和“标记”。

定义棒图分段   
使用“细分”属性定义段数，通过标尺上的主分级将棒图分割成指定的段数。 
使用“间隔”属性分割主分级之间的距离。该值是两个邻近主分级之间值的差值：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 标尺”(Properties > Properties > Scalesl)：
2. 激活“显示标尺”。

3. 选择“设置 > 细分”(Settings > Subdivisions) 的相应值。

4. 选择“设置 > 标记标签”(Settings > Marks label) 的相应值。

5. 选择“大间距 > 间隔”(Large interval > Interval) 的相应值。

组态限值/范围

可以使用不同颜色表示限值和范围。在巡视窗口中定义颜色。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 限值/范围”(Properties > Properties > Limits/Ranges)。
2. 激活要在运行系统中显示的限值/范围。

3. 必要时，可更改限值/范围的默认颜色。 

说明

如果选择“显示变量范围”(Show ranges of tags) 选项，可以在滚动条中 多显示五个范围，

范围值可以通过过程变量指定。请使用与画面对象互联的过程变量定义范围值。

“显示变量范围”(Show ranges of tags) 选项适用于精智面板、KTP 移动面板和 RT Advanced。

说明

如果已启用“显示变量范围”(Show ranges of tags) 选项，则在运行系统中，“属性 > 外观 > 
棒图”(Properties > Appearance > Bar) 下的“颜色渐变分段”(Color gradient Segmented) 设
置将无效。
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参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.2 棒图 (RT Professional)

应用   
变量将通过“棒图”对象以图形方式进行显示。棒图则通过刻度值进行标记。

有关如何使用过程变量定义数值范围并集中组态，请参见“组态范围 (页 146)”。

布局   
在巡视窗口中，可自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型等设置。特别是，可以

修改下列属性：

• 颜色转变：指定超出限制值后显示颜色的变化。

• 显示限制标记：以箭头形式显示组态的限制值。

• 定义棒图分段：定义棒图比例尺分级。

• 定义比例尺分级：定义棒图刻度上的零点位置。
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颜色转变     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance) 下，可以定义颜

色变化的方式。

颜色转变 描述

“按段” 如果达到了特定限制，则棒图的颜色将分段显示。通过分段显示，

可看到所显示的值超出了哪个限制。

“整个棒图” 如果达到了某个特定限制，将整个棒图的颜色都会改变。

显示限制标记     
可以使用“选择”(Selections) 属性，在运行系统中以箭头形式显示棒图中的已组态限制：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance)：
2. 激活“选择”(Selections)。

定义棒图分段     
使用“标尺”(Scales) 属性来定义由标尺上的主分级将棒图划分的段数。 
使用“间隔”属性分割主分级之间的距离。该值是两个邻近主分级之间值的差值：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 标尺”(Properties > Properties > Scales)：
2. 启用“显示比例尺”(Show scale)。
3. 输入“大间距 > 间隔”(Large interval > Interval) 的相应值。

说明

只有在禁用了“自动调整大小”(Auto-size) 选项的情况下，才可以更改间隔。

定义标尺分级     
可使用“零点”(Zero point) 属性来定义棒图标尺上的零点。可百分比的形式输入数值。百分

比相对于标尺上 小值和 大值之间的距离。例如，对于值 0 %，零点位于标尺上具有 小

值的高度上。零点也可位于显示区域的范围之外。

只有在将“棒图比例尺”(Bar scaling) 属性设置为“自动调整大小”(Auto-size) 的情况下，才对

“零点”(Zero point) 属性进行评估：

1. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 标尺”(Properties > Properties > Scales)：
2. 激活“自动调整大小”(Auto-size)。
3. 针对“起始值 > 零点”(Start values > Zero point) 输入所需的值。
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参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.3 用户视图（V13 及更高版本）

用途

“用户视图”(User view) 对象用于设置和管理用户和授权。例如，用户视图用于在运行系统中

创建新用户并将其分配到用户组。

在 V13 及更高版本的 HMI 设备中，可使用基于表格的用户视图管理用户和权限。

布局

在巡视窗口中，可自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。甚至，可修改以

下特性：

• 行数：指定可见条目的 大数量。

• 可移动的列：指定在运行系统中操作员是否可以更改列的顺序。

此外，还可在巡视窗口中设置表格标题的边框、填充样式和颜色。 
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行数

在巡视窗口中指定运行系统中显示的用户视图的行数。只有在激活“按内容调整对象”(Fit 
object to contents) 时，行数的设置才会生效。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 视图”(Properties > Properties > View)。
2. 在“行数”(Number of lines) 下输入一个整数值。

3. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
4. 选择“按内容调整对象”(Fit object to contents)。

可移动的列

操作员可使用“可移动列”(Columns moveable) 属性来更改运行系统中的列顺序。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 激活“可移动列”(Columns moveable)。

列宽

在巡视窗口中，可更改运行系统中所显示的列宽度。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“列”(Columns) 下输入整数值作为列宽。

说明

“密码”(Password) 列为动态列，其根据对象的外尺寸进行调整，确保对象的内容充满整

个宽度。所分配的列宽作为 小大小应用。在动态列中， 小大小会更改；但所显示的

宽度将动态充满显示屏。

2.9.2.4 用户视图，简单 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

应用     
“用户视图”(User view) 对象用于设置和管理用户和授权。
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说明

不要在组中使用用户视图。

说明

无法使用脚本动态操作“简单用户视图”(Simple user view) 对象。

说明

在设备版本为 12.0.0.0 或更早版本的设备上配置“简单用户视图”对象。

布局     
在巡视窗口中，可自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。甚至，可修改以

下特性：

• 行数：指定可见条目的 大数量。

行数   
在巡视窗口中指定运行系统中显示的用户视图的行数。只有在属性“按内容调整对象小”(Fit 
object to contents) 处于激活状态时，对行数的设置才会生效。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 视图”(Properties > Properties > View)。
2. 在“行数”(Number of lines) 下输入一个整数值。

3. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
4. 选择“按内容调整对象”(Fit object to contents)。

在运行系统中显示 
显示的外观取决于权限：

• HMI 设备上的所有用户显示在管理员或具有管理员权限的用户的用户视图中。

• 对于无管理员权限的用户，则仅显示用户自身的条目。
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操作

根据具体组态，您能够执行以下操作：

• 管理用户，例如，创建用户、删除用户。

• 更改现有的用户数据。

• 导出或导入用户数据。

说明

在 HMI 设备中，系统将用户数量限制为 100 个普通用户和 1 个 PLC 用户。该限制条件不

适用于 PC 机。在 PC 机中，用户的 大数量取决于 PC 机的物理内存。

2.9.2.5 用户视图，高级

应用 
“用户视图”(User view) 对象用于设置和管理用户和授权。例如，用户视图用于在运行系统中

创建新用户并将其分配到用户组。

高级用户视图     
根据 HMI 设备，可以使用扩展用户视图或简单用户视图管理用户和权限。

更改视图类型     
在显示屏尺寸大于 6" 的 HMI 设备中，既可组态高级用户视图，也可组态简单的用户视图。

在 V13 及以下版本的设备中，视图类型仅可用于进行组态。
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组态相应的用户视图的步骤如下：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局 > 模式”(Properties > Properties > Layout > Mode)。
2. 选择“简单”(Simplified) 或“高级”(Advanced)。

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以

修改下列属性：

• 行数：指定可见条目的 大数量。

• 可移动的列：指定在运行系统中操作员是否可以更改列的顺序。

行数   
在巡视窗口中指定运行系统中显示的用户视图的行数。只有在激活“按内容调整对象”(Fit 
object to contents) 时，行数的设置才会生效。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 视图”(Properties > Properties > View)。
2. 在“行数”(Number of lines) 下输入一个整数值。

3. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
4. 选择“按内容调整对象”(Fit object to contents)。

可移动的列   
操作员可使用“列可移动”属性来更改运行系统中的列顺序。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 激活“可移动列”(Columns moveable)。
在复杂用户视图中才提供此选项。

参见

用户视图 (页 1457)
创建用户 (页 1459)
在复杂用户视图中管理用户 (页 1461)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.6 监控表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

用途 
“监控表”对象用于组态编辑器，允许在运行系统中处理 SIMATIC S7 的单个地址范围。

说明

下列 PLC 将启用“监控表”对象：

• SIMATIC S7-300
• SIMATIC S7-400

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以

修改下列属性：

• PLC 类型：指定对象中的 PLC 类型，将在运行系统中输出其地址范围。

• 操作员控件：指定对象的控件。

• 可见列：指定运行系统中显示的列。

• 可移动的列：指定在运行系统中操作员是否可以更改列的顺序。
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操作员控件     
在巡视窗口“属性 > 属性 > 显示”(Properties > Properties > Display) 中的“设置”(Settings) 区
域，设置可用于控制运行系统中的“监控表”对象的控制元素。

  功能

该按钮刷新状态值列中的显示。

使用该按钮接受控制值列中的新值。然后，将控制值写入至 PLC。

可见列     
在巡视窗口“常规”(General) 组的“可见列”(Visible columns) 区域中，指定在运行系统中显

示的列。

列 说明

“连接”(Connection) 将显示其地址范围的 PLC。
“型号”

“DB 号”

“偏移量”

“位”

操作数的地址范围。

“数据类型”

“格式”

操作数的数据类型。

“状态值” 从操作数指定地址读取的值。

“控制值” 写入操作数指定地址的值。

列顺序     
操作员可使用“列排序”(Column ordering) 属性更改运行系统中的列顺序。

1. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
2. 激活“列属性 > 列顺序”(Properties of columns > Sequence of columns)。

系统函数

两个系统函数均可用于更新监控表中的值并将这些值传送到 PLC：
• StatusSteuernLeseWerte
• StatusSteuernSchreibeWerte
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参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.7 画面窗口 (RT Professional)

应用

使用“画面窗口”对象，可以在当前画面中表示项目的其它画面。例如，可以将对象动态化

以不断更新画面窗口的内容。自定义的菜单和工具栏用于向画面窗口添加特定按钮。

您也可以使用与相关画面无关的独立画面窗口。通过适宜的硬件设备和操作系统支持，也可

以控制多台显示器，并更加全面和有区分地映射各个过程。

布局

在巡视窗口中，可自定义对象位置、几何形状、样式、边框和颜色设置。特别是，可以修改

下列属性：

• 缩放因子：定义嵌入画面的大小。

• 画面部分：定义在画面窗口中显示的嵌入画面部分。如果嵌入画面大于画面窗口，则可

为画面窗口组态滚动条。

• 独立画面窗口：指定独立于对画面窗口进行组态的屏幕而显示画面窗口。

说明

层叠画面窗口

画面窗口可以显示画面，而画面也可以包含画面窗口。在运行系统中显示层叠画面窗口的功

能取决于操作系统。在 32 位版本中，可显示 22 个层叠画面窗口。在 64 位版本中，可显示 14 
个层叠画面窗口。
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匹配嵌入画面与画面窗口的大小

可以通过以下方式将嵌入画面的大小匹配到画面窗口的大小：

• 您希望所显示的嵌入画面更小一些。

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下，选择所需的

缩放因子。

• 您希望滚动到嵌入画面的某个部分。

在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 > 布局 > 滚动条 ”(Properties > Properties > Layout > 
Scroll bar)。 
用户可在运行系统中滚动到嵌入画面的细节。

可以在巡视窗口的“属性 > 属性 > 布局 > 滚动条位置”(Properties > Properties > Layout 
> Scroll bar position) 下，水平或垂直移动滚动条的位置。 

• 可以将嵌入画面调整到画面窗口的大小，反之亦然。

在巡视窗口的“属性 > 属性 >”(Properties > Properties >) 下，选择“调整窗口以适应画

面”(Fit window to screen) 或“调整画面以适应窗口”(Fit screen to window)。
如果选择“调整窗口以适应画面”(Fit window to screen) 设置，则画面窗口的大小将根据

运行系统中的嵌入式画面进行调整，并且在工程系统中不能再更改。

在缩放模式的两个选项之间选择以实现“将画面适应到窗口”设置：

– 统一：完全嵌入的画面显示在画面窗口中。如果长宽比不同，则画面不会铺满画面窗

口。  
– 填充：画面填充画面窗口。如果长宽比不同，画面的各部分会被修剪。

两种选项都会保留长宽比。

定义画面部分

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“偏移量”(Offset) 下，输入画面显示零点的水平和垂直位移的值。

将在画面窗口中显示所需的部分。

3. 如果希望从定义的部分滚动到画面的其它区域，请激活“属性 > 属性 > 外观 > 滚动
条”(Properties > Properties > Appearance > Scrollbar)。

定义独立画面窗口

1. 在起始画面中插入一个画面窗口。

2. 在“属性 > 属性 > 常规 > 名称”(Properties > Properties > General > Name) 下，选择要在画面
窗口中显示的画面。

3. 选择“属性 > 属性 > 常规 > 独立画面窗口”(Properties > Properties > General > Independent 
screen windows)。
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4. 选择“位置和模式”(Position and mode)：
– 按照组态 (As configured)：画面窗口以组态的大小显示在组态的位置。

– 居中 (Centered)：画面窗口以组态的大小显示在居中位置。

– 大化 (Maximized)：将画面窗口调整到显示器大小。

5. 如果使用多台显示器，请在“显示器编号”(Monitor number) 下选择用于画面屏幕的显示器。

说明

显示器编号是指在 Microsoft Windows 中设置的显示器编号：“控制面板 > 显示 > 设置 > 
显示”

6. 对所有其它独立画面窗口重复步骤 1 到 5。

定义变量前

定义变量前 以访问运行系统中的结构实例。变量前 可自由定义，但必须与结构实例的名

称相匹配。

说明

运行系统中变量的动态互连

要在运行系统中动态互连变量时，可使用变量前 或对变量进行间接寻址。 
请避免同时使用这两种方法。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规 > 内容”(Properties > Properties > General > 
Contents)。

2. 在“变量前 ”(Tag prefix) 下输入一个已创建的结构实例，在名称后面加一个句点，例如
“Motor1.”。

将在画面窗口中的对象上请求“Temperature”变量。如果将变量前 “Motor1.”分配给画面窗

口，则将请求“Motor1.Temperature”变量。

如果设置了画面窗口的变量前 ，则该变量前 将加到要显示的画面中包含的所有变量的前

面。这同样适用于在函数中进行请求的情况。如果要读取变量或变量前 ，必须在变量名称

的前面加上前 “@NOTP::”。

说明

变量前 对指示器和控制对象的适用性

该变量前 属性仅适用于“滚动条”和“指针工具”对象。 
“控件”(Controls) 选项板的对象不支持变量前 。
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说明

如果已为画面分配用户数据类型，则无法编辑“变量前 ”。

说明

请勿在下位画面窗口中指定任何其它变量前

如果在画面窗口的引用画面中组态画面窗口，则在下位画面窗口中使用上位画面窗口的变量

前 。请勿在下位画面窗口中指定任何其它变量前 ，因为 WinCC 中不支持捆绑的结构变

量。“TagPrefix1.TagPrefix2.TagName”翻译无法用于动态化。

定义结构化过程变量

除变量前 外，还可为结构化过程变量分配“画面窗口”(screen window) 对象。为了能够选

择结构化过程变量，必须在画面窗口中将用户数据类型分配给画面。此数据类型必须保存在

项目库中。

1. 为画面分配 HMI 用户数据类型后，可立即从“过程变量”(Process tag) 列表中选择 HMI 用户
数据类型的过程变量。 
或：
为画面分配 PLC 用户数据类型后，即可选择与 PLC 变量或 PLC 数据块相连的过程变量。

所选过程变量将在“变量前 ”(Tag prefix) 和“过程变量”(Process tag) 下显示。

说明

“过程变量”(Process tag) 属性不能实现动态化。使用“变量前 ”(Tag prefix) 属性可将其动

态化。

“过程变量”(Process tag) 属性无法通过 VB 或 C 语言脚本进行寻址。对于 VB 或 C 语言脚本，

可使用“变量前 ”(Tag prefix) 属性。

说明

层叠画面窗口

对于层叠画面窗口，必须为组态画面窗口的画面分配一个用户类型。在此情况下，既可从“过

程变量”(Process tag) 下选择过程变量，也可从中选择所分配用户类型的结构化元素。为了

能够选择用户数据类型，用户数据类型必须由项目库提供。

可见性动画的特性

如果要为画面窗口设置可见性动画且画面窗口起初不可见，则禁用“属性 > 其它”(Properties 
> Miscellaneous) 中的“可见性”(Visibility) 设置。
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参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.8 滚动条 (RT Professional)

应用

“滚动条”对象用于对过程进行控制。 例如，可通过滚动条对值进行连续更改。 若要将滚动

条合并到过程中，需要将相应属性动态化。

布局

在巡视窗口中，可自定义对象位置、样式和颜色的设置。具体地说，可根据需要修改下列属

性：

• 大值和 小值：指定标尺的 大和 小值。

• 对齐： 定义水平或垂直对齐。

大值和 小值

可在巡视窗口中定义标尺的 大值和 小值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
2. 在“ 大静态值”(Maximum static) 和“ 小静态值”(Minimum static) 下输入一个数字。如果

选择变量作为标尺端值，则该数字值不再可用。

定义对齐

在巡视窗口中定义是垂直对齐滚动条还是水平对齐滚动条。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“样式”(Style) 下选择所需的对齐方式。

参见

组态操作员输入报警 (页 902)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.9 日期/时间域  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

用途   
“日期/时间域”对象显示了系统时间和系统日期。“日期/时间域”的外观取决于在 HMI 设
备中设置的语言。

布局   
在巡视窗口中，可以定制对象的位置、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改下列属性：

• 显示系统时间：指定显示的系统时间。

• 包括变量：指定显示连接变量的时间。

• 日期/时间长格式：此设置定义日期和时间的显示格式。

显示系统时间     
在巡视窗口中指定 HMI 设备上“日期/时间域”(Date/time field) 中显示的时间。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 选择“格式 > 系统时间”(Format > System time)。

使用变量     
互连变量的时间显示在日期/时间域中。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“格式”区域中，选择“DateTime”数据类型的变量，如内部变量。

日期/时间长格式     
在巡视窗口“常规”(General) 下的“格式”(Format) 区域中，指定日期和时间的显示格式。

选项 描述

“允许” 完整地显示日期和时间，如“2000 年 12 月 31 日，星期日，上午 
10:59:59”

“禁止” 以简短形式显示日期和时间，如，“12/31/2000 10:59:59 AM”
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操作期间的行为

如果操作员在输入值时忽略语法或在运行系统中输入无效值，则不会应用输入的内容。并将

原始值（加上期间消耗的时间）显示在日期/时间域中，同时 HMI 设备上将显示一个系统事件。

参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.10 双 T 形管 (RT Professional)

应用

可以使用“双 T 形管”来复制管道接口。 若要复制管道系统，请将“双 T 形管”连接到其

它对象，例如管道弯头或 T 形管。 

布局

在巡视窗口视图中自定义对象的位置、颜色和宽度。 

参见

管道 (页 508)
弯管 (页 509)
T 形管 (页 541)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.11 打印作业/脚本诊断 (RT Professional)

应用   
可以使用“打印作业/脚本诊断”对象来显示“打印作业”(Print jobs) 和“脚本”(Scripts) 编辑

器的内容。 相关信息将传送到运行系统中的“打印作业/脚本诊断”对象，并可进行操作。 例
如，根据所使用的窗口内容和模板，可以显示打印作业的预览。

布局   
在巡视窗口中，可自定义对象位置、形状、样式和颜色的设置。 特别是，可以修改下列属

性：

• 窗口内容： 定义在“打印作业/脚本诊断”对象中显示的应用程序。

• 模板： 定义在“打印作业/脚本诊断”对象中显示窗口内容所使用的模板。

用于使用函数的模板     
以下模板可用于函数：

• GSC 诊断

“打印作业/脚本诊断”对象由函数应用程序提供。 该对象显示来自诊断系统的结果。
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用于使用打印作业的模板   
以下模板可用于“打印作业”(Print jobs) 窗口内容： 
• 所有打印作业

“打印作业/脚本诊断”对象由打印作业提供。 可用的打印作业以列表的形式显示。

• 用于所有作业的快捷菜单

“打印作业/脚本诊断”对象由打印作业提供。 可用的打印作业以列表的形式显示。 通过

快捷菜单，可进行以下操作：

– 打印预览

– 打印报表

• 作业详细视图

“打印作业/脚本诊断”对象由打印作业提供。 具有一个用于选择可用打印作业的菜单。 将
显示所选打印作业的详细信息。

• 用于所选作业的快捷菜单。

“打印作业/脚本诊断”对象由打印作业提供。 可用的打印作业以列表的形式显示。 
若要在列表中显示打印作业，请在“打印作业”(Print Job) 编辑器中选择“属性 > 属性 > 常
规 > 在控件中显示打印作业/脚本诊断”(Properties > Properties > General > Display print 
job/script diagnostics in Control)。 通过快捷菜单，可进行以下操作：

– 打印预览

– 打印报表

组态窗口内容

在巡视窗口中，可以定义对象的窗口内容。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 选择窗口内容，例如“打印作业”(Print jobs)。
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组态模板

在巡视窗口中，可以为对象的窗口内容定义模板：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 选择模板

运行系统中的窗口布局

在运行系统中，“打印作业/脚本诊断”对象在过程画面中显示为一个独立窗口。 可使用“窗

口显示”(Window display) 下的属性来自定义窗口布局特性。

参见

对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.12 I/O 域

应用   
“I/O 域”对象用于输入和显示过程值。

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。甚至，可修改以下

特性：

• 模式：指定在运行系统中对象的响应。

• 显示格式：指定 I/O 域中输入和输出值的显示格式。

• 隐藏输入：指定在输入过程中是正常显示输入值还是加密输入值。

说明

报表

在报表中，I/O 域仅输出数据。预设模式为“输出”(Output)。组态输入的属性不可用，例

如“隐藏输入”。

模式     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 类型”(Properties > Properties > General > Type) 中，指

定 I/O 域的响应。

模式 说明

“输入”(Input) 在运行系统中，只能在 I/O 域中输入值。

“输入/输出”(Input/
output)

在运行系统中，可以在 I/O 域中输入和输出值。

“输出” I/O 域仅用于输出值。
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显示格式   
输入和输出值的显示格式在巡视窗口“属性 > 属性 > 常规 > 格式”(Properties > Properties > 
General > Format) 中指定。

显示格式  
“二进制” 以二进制形式输入和输出数值

“日期” 输入和输出日期信息。格式依赖于在 HMI 设备上的语言设置。

“日期/时间” 输入和输出日期和时间信息。格式依赖于在 HMI 设备上的语言设置。

“十进制” 以十进制形式输入和输出值

“十六进制” 以十六进制形式输入和输出值

“时间” 输入和输出时间。格式依赖于在 HMI 设备上的语言设置。

“字符串” 输入和输出字符串。

说明

数据格式

对于 Runtime Professional，不是所有类型的数据都可供选择。

Char 数据类型的连接

如果将 I/O 字段连接到数据类型为“Char”的控制器变量，则以下限制适用：

• 输入只接受数字：0 … 9。
输入的数字串根据 ASCII 表转换为相应的字符。

示例：输入 6 + 5 变为“A”。
• 仅输入 0 到 129 之间的数字序列。

例如，要直接输入字母数字字符，请使用替代数据类型“WChar”。

隐藏输入     
在运行系统中，可以正常或加密（例如密码的隐藏输入）显示输入内容。在隐藏输入过程中，

系统使用“*”显示每个字符。输入值的数据格式不能识别。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 特性”(Properties > Properties > Characteristics)。
2. 选择“隐藏输入”(Hidden input)。
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避免输出字段重叠。

如果在画面中将几个 I/O 域组态为具有透明背景的输出字段，则这些 I/O 域可能会重叠。一

个字段的透明部分会遮盖另一个字段的数字。这会导致运行系统出现显示问题。为避免此类

重叠，应在对象属性的“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance) 下将 I/O 
域的边框设置为零。选择“属性 > 属性 > 布局 > 按内容调整对象大小”(Properties > Properties 
> Layout > Fit object to contents)。

限制

在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 限制”(Properties > Properties > Limits) 下，设置超出上限或

下限的值的颜色。

通过变量的属性定义限制。在 Runtime Professional 版本中，可指定是否应使用这些颜色。 
在运行过程中，如果发生超限，即使 I/O 域处于“输入”模式，该 I/O 域的背景色也将根据

组态进行相应变化。 
在 Runtime Professional 中，也可以通过“属性 > 属性 > 限制”(Properties > Properties > 
Limits) 为 I/O 域中的条目定义限制范围。

如果输入的数值超出限值，则该数字将不应用。例如，限值为 78 时，输入值 80。此时，如

果组态有报警窗口，则 HMI 设备将生成一个系统事件。原始值将再次显示。

数值的小数位

组态工程师可定义数字输入字段的小数位数。在此类 I/O 域中输入值时，系统会检查小数位

的位数。超出限制的小数位将被忽略。空的小数位将用“0”填充。

切换输入字段时的特性

在切换到同一画面中其它输入字段并且显示屏幕键盘时，在关闭屏幕键盘前，不会针对前一

个字段执行“退出字段”(Exit field) 事件。

参见

组态操作员输入报警 (页 902)
I/O 域：格式样式 (页 390)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.13 I/O 域：运行过程中的操作 (RT Professional)

简介

在 WinCC Runtime Professional 中，可通过巡视窗口中的属性组态“I/O 域”(I/O field) 对象的

窗口显示方式。

运行过程中的操作

完成输入时应用值

“完成输入时应用值”(Apply value on completed entry) 属性指定何时应用输入值。如果属性

的值为“否”(No)，则在通过 <ENTER> 确认输入后才会应用输入值。否则，一旦完成输入预

置数量的字符，输入值将自动应用。

退出时应用值

借助“退出时应用值”(Apply value on exit) 属性，也可在未经提前确认或未达到所需字符数

量而退出 I/O 域的情况下应用值。

输入无效时清除

借助“输入无效时清除”(Clear on invalid input) 属性可防止退出字段时应用错误的输入值。

例如，与输入字段预定义数据格式不对应的输入值即为错误值。

聚焦时清除

“聚焦时清除”(Clear on focus) 属性指定是否在选中输入字段时清除字段内容。

光标控制

指定一个值，令 Alpha 光标在输入此值后以 TAB 顺序自动跳转到下一字段。

立即输入

“立即输入”(Edit on enable) 属性指定在跳转到对象时，输入字段是否立即切换到输入模式。

隐藏输入

“隐藏输入”(Hidden input) 属性指定在输入时输入值是以常规显示还是加密显示。如果该属

性的值为“是”(Yes)，则每个字符输入都用“*”字符代替。输入的数值和数值的数据格式不可

识别。
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2.9.2.14 I/O 域：格式样式

简介

可以使用四种不同的显示格式输入和输出 I/O 域中的值。数字值能以二进制、十进制或十六

进制格式进行编辑。必须为要显示文本的 I/O 域指定“字符串”(String) 显示格式。

可以根据显示格式选择或自由定义各种不同的格式样式。

格式定义可以作为一系列格式代码重新写入。对于特定字符组，格式代码用作占位符。例如，

如果对于该格式代码，只在 I/O 域的显示内的特定位置预置数字 0-9 的显示，则在该位置就

只能输入字母。

除了 I/O 域中的数值之外，还可以输出字符串和日期/时间。要输出字符串，请使用“字符串”

数据类型的变量，该字符串的 大域长度为 320 个字符。要显示日期/时间格式，请使用“日

期/时间”数据类型的变量。日期/时间的显示依赖于在 HMI 设备上的运行系统语言设置。

格式代码 -“二进制”数据格式

1 二进制数值 0 和 1 的占位符。格式代码数字“1”指定允许用于显示二进制数值的位数。

表格 2-3 示例：八位二进制数值 10011101 可以如下显示：

格式 允许的位数 显示

1111111111 8 10011101

其它格式选项取决于所用变量的数据类型，例如，在数据类型 Int 中，格式为“11111111 
11111111”。

格式代码 -“十进制”数据格式

9 数字 0 到 9 的占位符。格式代码数字“9”指定允许用于显示十进制数值的位数，也可用

于具有前 “-”的负值。如果实际的十进制位数超出显示格式中指定的数目，则显示的

数值四舍五入计算。

, 句点定义小数点的位置。格式代码“.”可以用在格式中的任意位置，但只能使用一次。仅

支持浮点数据类型的小数。如果要显示定点数据类型的变量值，请选择“小数

位”(Decimal places) 选项以隐式转换值。
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s 正的十进制数字带符号显示。格式代码“s”应该位于输出格式的第一个位置，且只能使

用一次。

e 十进制数值用指数计数法显示。格式代码“e”应该位于输出格式的末位，且只能使用一次。

表格 2-4 示例：六位浮点数 123.456 可以如下显示：

格式 允许的位数 显示

999 3 123
999.9 4 123.5
s999.9 4 + 符号 +123.5
999,999 6 123.456
9999.9999 81) 0123.4560
s9999.9999 8 + 符号 1) +0123.4560
9.99999e 6 1.23456e+0022)

1) 为此，激活选项“前导零”(Leading zeros)
2) 此显示仅在输出模式下的 I/O 域中可用

I/O 域采用“十进制”显示格式和无“s”前 的格式样式

已经关联了一个过程变量和一个 I/O 域。为 I/O 域分配了“十进制”显示格式。可选择不带

符号的格式作为格式样式。

格式代码 -“十六进制”数据格式

六位定点数 123456 可以如下显示：

格式 位数 显示

FFFFFFFF 8 0001E240

其它格式选项取决于所用变量的数据类型，例如，在数据类型 Int 中，格式为“FFFF”。

参见

I/O 域 (页 386)
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2.9.2.15 I/O 域：格式 (RT Professional)

简介

WinCC Runtime Professional 中可以使用四种不同的显示格式输入和输出 I/O 域中的值。数

字值能以二进制、十进制或十六进制格式进行编辑。必须为要显示文本的 I/O 域指定“字符

串”(String) 显示格式。

可以根据显示格式选择或自由定义各种不同的格式样式。

格式定义可以作为一系列格式代码重新写入。对于特定字符组，格式代码用作占位符。例如，

如果对于该格式代码，只在 I/O 域的显示内的特定位置预置数字 0-9 的显示，则在该位置就

只能输入字母。

说明

如果想要显示的值没有完全对应于格式定义，则只显示三个星号。这种情况应用于整个字符

串长度，也应用于单个字符的类型和位置。

格式代码 -“二进制”数据格式

1 二进制数值 0 和 1 的占位符。格式代码数字“1”指定允许用于显示二进制数值的位数。

0 如果需要，可以在二进制数值前放置前导零。该格式还可以以格式代码“0”开头，但

只能使用一次。

表格 2-5 示例：八位二进制数值 10011101 可以如下显示：

格式 允许的位数 显示

11 2 01
011 2 + 前导零 001
1111 4 1101
01111 4 + 前导零 01101
1111111 7 0011101
01111111 7 + 前导零 00011101
1111111111 10 10011101
01111111111 10 + 前导零 010011101
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格式代码 -“十进制”数据格式

9 数字 0 到 9 的占位符。格式代码数字“1”指定允许用于显示十进制数值的位数。如果实

际的十进制位数超出显示格式中指定的数目，则显示的数值四舍五入计算。

, 句点定义小数点的位置。格式代码“.”可以用在格式中的任意位置，但只能使用一次。

s 正的十进制数字带符号显示。格式代码“s”应该位于输出格式的第一个位置，且只能使

用一次。

0 当整数位或小数位的实际位数少于显示格式中的指定位数时，将显示前导零和尾零。格

式代码“0”必须在第一个“9”的前面，且只能使用一次。

e 十进制数值用指数计数法显示。格式代码“e”应该位于输出格式的末位，且只能使用一次。

表格 2-6 示例：六位十进制数值 123.456 可以如下显示：

格式 允许的位数 显示

999 3 124
999.9 4 123.5
s999.9 4 + 符号 +123.5
999,999 6 123.456
09999.9999 8 + 零 0123.4560
s09999.9999 8 + 符号 + 零 +0123.4560
1111111111 10 10011101
9.99999e 6 1.23456e+002

说明

以 IEEE 格式 S5 保存浮点数时，应该使用提供符号和指数的格式在 I/O 域内进行显示（例如 
s0999.999e）。

I/O 域采用“十进制”显示格式和无“s”前 的格式样式

已经关联了一个过程变量和一个 I/O 域。为 I/O 域分配了“十进制”显示格式。可选择有符

号显示格式或无符号显示格式。
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不带“s”的“格式样式”设置（如，“999”）具有以下影响：

1. 在运行系统中，无法使用 I/O 域设置负值。

2. 如果变量为负值，则 I/O 域将生成一个补码并输出一个已损坏的正值。

格式代码 -“十六进制”数据格式

f 字母 A-F 或 a-f 以及数字 0-9 的占位符，用于表示十六进制数。允许的字符数由输出格

式中格式代码“f”的数目定义。

0 如果输出格式以格式代码“0”开头，则显示十六进制数值的前导零。格式代码“0”只能包

含一次。

表格 2-7 示例：八位十六进制数值 ABCDEF01 可以如下显示：

格式 允许的位数 显示

ff 2 01
0ff 2 + 前导零 001
ffff 4 EF01
0ffff 4 + 前导零 0EF01
ffffffffff 10 ABCDEF01
0ffffffffff 7 + 前导零 0ABCDEF01

格式代码 -“字符串”数据格式

字符串的具体长度由所使用的格式代码数目定义（除“*”之外）。

* 任意长度字符串的输入

? 任意字符串的输入

a 允许使用小写字母、大写字母和数字，

不能使用分隔符或类似字符。

A 允许使用大写字母和数字，

不能使用小写字母、分隔符或类似字符。

b 允许使用小写字母和大写字母，

不能使用数字、分隔符或类似字符。

B 允许使用大写字母，

不能使用小写字母、数字、分隔符或类似字符。
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1-9 格式代码“1”、“2”...“9”用作数字的占位符。

所选择的格式代码还定义实际允许的数字：例如，如果指定“2”，则只能显示数字 
0、1 或 2。格式代码“8”允许除 9 之外的所有数字。

h 只允许使用数字 0-9 和字母 A-F 或 a-f。
格式代码“h”只允许显示十六进制数字所需要的字符。

t 格式代码“t”在指定的位置强制输入分隔符。以下分隔符有效：斜线、冒号、逗号、

句号和空格。

2.9.2.16 可编辑的文本域 (RT Professional)

应用

通过“可编辑的文本域”对象，可以在画面上的一个矩形中显示多行文本。 如果文本大于

矩形大小，则 WinCC 会自动在右侧边缘添加滚动条。 
如果您允许进行操作，则操作员可在运行系统中编辑文本。 可以通过连接变量来针对文本

的输入或输出使用多行文本。

布局

在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改下列属

性：

• 文本： 定义“可编辑的文本域”(Editable text field) 的文本。

文本 
可在巡视窗口中定义“可编辑的文本域”(Editable text field) 的文本。 
1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 输入任意长度的文本。

对于跨越多行的文本，可通过按 <Enter>、使用组合键 <Shift + Enter> 或组合键 <Ctrl + Enter> 
设置分行。

参见

对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.17 椭圆 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

应用 
“椭圆”是可用颜色或图案填充的闭合对象。 

布局 
在巡视窗口中，可自定义设置对象位置、几何形状、样式、边框和颜色。 具体地说，可以

修改下列属性：

• 水平半径： 指定椭圆对象的水平半径。

• 垂直半径： 指定椭圆对象的垂直半径。

水平半径   
在巡视窗口中指定“椭圆”对象的水平半径。 以像素为单位输入该值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“水平”下输入介于 0 和 2500 之间的值。

垂直半径   
在巡视窗口中指定“椭圆”对象的垂直半径。以像素为单位输入该值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“垂直”下输入介于 0 和 2500 之间的值。

参见

椭圆弧  (页 397)
椭圆扇形 (页 398)
旋转对象 (页 127)
翻转对象 (页 128)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.18 椭圆弧  (RT Professional)

应用

“椭圆弧”是一个开放对象。 如果希望用颜色填充对象，请使用“椭圆扇形”对象。 默认情

况下，椭圆弧是一个四分之一椭圆。 可根据需要对椭圆弧进行自定义。   

布局

在巡视窗口中，可自定义对象位置、几何形状、样式、边框和颜色设置。 特别是，可以修

改下列属性：   
• 水平和垂直半径： 指定椭圆对象的水平和垂直半径。

• 起始和终止角度： 指定在一个 360° 虚拟圆上起始和终止角度的位置。

定义半径     
在巡视窗口中定义“椭圆弧”对象的水平和垂直半径。 以“像素”为单位输入数值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 输入“水平半径”(Horizontal radius) 和“垂直半径”(Vertical radius) 的值。

定义起始和终止角度     
使用“起始角度”(Start Angle) 和“终止角度”(End Angle) 属性来确定椭圆弧的长度。 以
“度”为单位输入数值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 输入“角起始位置”(Angle start) 和“角结束位置”(Angle end) 的值。

其它方法

也可以用鼠标来更改椭圆弧的起点和终点。

1. 将光标放到椭圆弧的起点或终点上。起点和终点由小蓝色方块来指示。
鼠标光标变成一个十字准线。

2. 按住鼠标按钮，将起点或终点拖动到所需位置。
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参见

椭圆 (页 396)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.19 椭圆扇形 (RT Professional)

应用

“椭圆扇形”是可用颜色或图案填充的封闭对象。 默认情况下，椭圆扇形是一个四分之一椭

圆。 可根据需要对椭圆扇形进行自定义。     

布局

在巡视窗口中，可自定义对象位置、形状、样式和颜色的设置。 特别是，可以修改下列属

性：

• 水平和垂直半径： 指定椭圆对象的水平和垂直半径。

• 起始和终止角度： 指定在一个 360° 虚拟圆上起点和终点的位置。

定义半径     
在巡视窗口中定义“椭圆扇形”对象的水平和垂直半径。 以“像素”为单位输入数值：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“弧”(Arc) 区域中，输入“水平半径”(Horizontal radius) 和“垂直半径”(Vertical radius) 的

值。

定义起始和终止角度     
使用“起始角度”(Start Angle) 和“终止角度”(End Angle) 属性来确定椭圆扇形的大小。 以
“度”为单位输入数值：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“弧”(Arc) 区域中，输入“起始角度”(Start angle) 和“终止角度”(End angle) 的值。
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其它方法

也可以用鼠标来更改椭圆扇形的起点和终点。

1. 将光标放在椭圆扇形的起点或终点上。 起点和终点由小的蓝色方块来指示。
鼠标光标变成一个十字准线。 

2. 按住鼠标按钮，将起点或终点拖动到所需位置。

参见

椭圆 (页 396)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.20 f(t) 趋势视图 (RT Professional)

用法   
使用“f(t) 趋势视图”对象，可通过作为时间函数的趋势图的形式，显示当前过程的变量值或

日志中的变量值。 

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以

修改下列属性：

• 添加和组态趋势

• 组态图表
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• 窗口设置

• 保留

• 工具栏

组态趋势

1. 在“属性 > 属性 > 趋势 > 数据源”(Properties > Properties > Trends > Data source) 下，选择趋
势的数据源。

– “日志变量”(Log tags)：趋势视图的值由数据日志提供。

– “用户定义”(User-defined)：趋势视图的值由用户在运行系统中通过脚本进行自定义。

– “变量”(Tags)：趋势视图的值由变量提供。

2. 在“数据范围”(Data range) 下，可以定义趋势是静态显示值，还是对值进行刷新。

– “自动”(Automatic)：将显示的值范围自动调整到当前值。

– “初始值/结束值”(Initial value / End value)：可以定义值范围的 小值和 大值。

3. 在“限值”(Limits) 下，可对特定值（例如上限和下限）的颜色标记进行组态。

4. 选择“属性 > 属性 > 时间轴”(Properties > Properties > Time axis)。
5. 组态趋势显示的“时间范围”

– “时间跨度”(Time span)：可以使用一个开始时间和一个时间跨度来定义时间范围。

– “结束时间”(End time)：可以使用一个开始时间和一个结束时间来定义时间范围。

– “测量点”(Measuring points)：可以使用一个开始时间和一定数目的测量点来定义时间

范围。

组态图表

在“图表”(Diagram) 下组态多个趋势的显示：

• 公共图表或单独图表

• 公共轴或单独轴

• 所有趋势的写入方向

窗口设置

在“布局 > 窗口”(Layout > Window) 下，定义用户是否可以在运行系统中更改窗口大小以及

是否可以关闭窗口。 
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保留

选择“属性 > 属性 > 安全 > 保留”(Properties > Properties > Security > Persistence) 指定用户

是否可以在运行系统中编辑趋势视图组态，以及所做更改的保留期限。

• “不保留”

不保存对组态所做的更改。在下一次画面改变时以及运行系统关闭时，将放弃所做的更改。

• “保留”

保存对组态所做的更改。即使运行系统关闭，仍会保留所做的更改。还可以选择“画面

变化时的响应”(Response at screen change) 在画面变化时放弃所做的更改。

• “在运行系统中保留”

仅在运行期间保存对组态所做的更改。关闭运行系统后即放弃所做的更改。还可以选择

“画面变化时的响应”(Response at screen change) 在画面变化时放弃所做的更改。

工具栏       
在运行系统巡视窗口的“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbar) 下，定义 
f(t) 趋势视图的操作员控件。以下操作员控件支持于 f(t) 趋势视图：

按钮 名称 功能

在线帮助 打开在线帮助。

打开组态 打开组态对话框。 

第一条数据记录 在日志中滚动：

显示从第一个记录的值开始的趋势曲线。

前一条数据记录 在日志中滚动：

显示前一时间间隔的趋势曲线。

下一条数据记录 在日志中滚动：

显示下一时间间隔的趋势曲线。

后一条数据记录 在日志中滚动：

显示直至 后记录的值的趋势曲线。

显示/隐藏标尺 确定趋势图某点的坐标。 

缩放区域 增加趋势窗口任意部分的大小。

原始视图 从放大后的趋势视图切换回正常视图
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按钮 名称 功能

变量选择 打开用于选择日志和变量的对话框。

趋势选择 打开用于设置趋势可见性的对话框。 

时间范围选择 打开用于设置在趋势窗口中显示的时间范围的对话框。

前一趋势 在前景中显示前一趋势。

下一趋势 在前景中显示下一趋势。

开始/结束更新 停止和开始趋势更新。将对值进行缓冲，一旦再次开始趋势

更新，就会进行值的更新。 
打印日志 开始打印显示在趋势窗口中的趋势。可以在“常规 > 打印 > 

打印作业”(General > Print > Print job) 下定义打印作业。 
选择统计区域 用于定义一个时间段，以确定统计数据值。用于设置时间范

围的垂直线显示在趋势窗口中。 
统计窗口 打开统计窗口可显示所选时间范围和所选趋势的 小值、

大值、平均值和标准偏差。 
在运行系统中以 CSV 文件的

形式导出过程数据 
打开用于以 CSV 格式保存趋势数据的对话框。

按钮的顺序是固定的。在“热键”(Hotkey) 下，可以为工具栏上的每个按钮设置键的分配和

快捷方式。

参见

f(x) 趋势视图 (页 406)
表格视图 (页 537)
组态趋势视图 (页 761)
数值表 (页 546)
组态保留 (页 2437)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.21 f(x) 趋势视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
使用“f(x) 趋势视图”对象，将一个变量的值表示为另一个变量的函数。例如，这意味着可以

将温度趋势表示为压力的函数。  

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以

修改下列属性：

• 添加和组态趋势

• 组态图

• 窗口设置

• 持久性

• 工具栏
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组态趋势

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Properties > Trend) 下，

创建和组态趋势。

1. 为“数据源”(Data source) 列中的趋势选择数据供应。

– “记录变量”：趋势视图的值由数据日志提供。

– “变量”：趋势视图从 PLC 获取 新值。这些值经常更新。

2. 在“数据区域”(Data area) 下组态趋势显示的区域。

– “时距”：通过开始时间和后续的时距，定义时间范围。

– “结束时间”：通过开始时间和结束时间，定义时间范围。

– “测量点”：通过开始时间和测量点数，定义时间范围。

3. 在“X 轴”(X axis) 和“Y 轴”(Y axis) 下，组态趋势显示的值范围。

4. 在“限值”(Limits) 下，组态特定值的颜色标记，例如，上限和下限，不确定状态。

组态图

在“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance）下，组态多个趋势的显示：

• 公共图或独立图

• 公共或独立轴

• 所有趋势的写方向

工具栏       
在运行系统中，f(x) 趋势视图的操作员控件在“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties 
> Toolbar) 巡视窗口中定义。以下操作员控件可用于 f(x) 趋势视图：

按钮 名称 功能

缩放 +/- 在趋势窗口中增加或减少趋势的尺寸。通过单击鼠标左键可

增加趋势的尺寸。按住 <Shift> 并单击鼠标左键可减少趋势

的尺寸。

放大区域 增大趋势窗口的任何部分的大小。在趋势窗口中通过使用鼠

标来指定区域。将放大趋势窗口中的这个区域。

缩放 X 轴 在趋势窗口中增加或减少 X 轴的尺寸。通过单击鼠标左键可

增大 X 轴。按住 <Shift> 并单击鼠标左键可减少 X 轴的尺寸。

缩放 Y 轴 在趋势窗口中增加或减少 Y 轴的尺寸。通过单击鼠标左键可

增大 Y 轴。按住 <Shift> 并单击鼠标左键可减少 Y 轴的尺寸。
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按钮 名称 功能

趋势区域 通过使用此按钮可在趋势窗口中沿着 X 轴和 Y 轴移动趋势。

轴区域 通过使用此按钮可在趋势窗口中沿着数值轴移动趋势。

原始视图 从放大后的趋势视图切换回正常视图。

启动/停止 停止和启动趋势更新。在再次启动趋势更新后，会立即缓存

并更新值。

标尺 确定趋势点的坐标。 

按钮的顺序是固定的。操作员可以为工具栏上的每个按钮设置单独的键分配和快捷键。

有关性能的注意事项

显示具有较短采集周期的变量可导致在 f(X) 趋势视图中显示的数据缓慢更新。

为避免控件中出现延迟显示，请将变量采集周期组态为大于或等于 1 s。

参见

组态趋势视图 (页 761)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.22 f(x) 趋势视图 (RT Professional)

用法   
使用“f(x) 趋势视图”对象，可将一个变量的数值表示为另一个变量的函数。例如，这意味着

可以将温度曲线表示为压力的函数。还可以比较该趋势与设定的趋势。 

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以

修改下列属性：

• 添加和组态趋势

• 组态图表

• 窗口设置

• 保留

• 工具栏
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组态趋势

1. 在“属性 > 属性 > 趋势 > 数据源”(Properties > Properties > Trends > Data source) 下，选择趋
势的数据源。

– “日志变量”(Log tags)：趋势视图的值由数据日志提供。

– “用户定义”(User-defined)：趋势视图的值由用户在运行系统中通过脚本进行自定义。

– “配方”(Recipe)：从配方为趋势视图提供值。

– “变量”(Tags)：趋势视图的值由变量提供。

2. 在“数据区域”(Data area) 下，组态趋势视图的区域。

– “时间跨度”(Time span)：可以使用一个开始时间和一个时间跨度来定义时间范围。

– “结束时间”(End time)：可以使用一个开始时间和一个结束时间来定义时间范围。

– “测量点”(Measuring points)：可以使用一个开始时间和一定数目的测量点来定义时间

范围。

– “开始 ID”(Start ID) 和“数据记录数目”(Number of data records)：使用通过配方提供

的数据源时，可以按第一条数据记录的 ID 和随后数据记录的数目来定义范围。

3. 在“X 轴”(X axis) 和“Y 轴”(Y axis) 下，定义趋势显示的值范围。

– “自动”(Automatic)：将显示的值范围自动调整到当前值。

– “初始值/结束值”(Initial value / End value)：可以定义值范围的 小值和 大值。

4. 在“限值”(Limits) 下，可对特定值（例如上限和下限、不确定状态）的颜色标记进行组态。

组态图表

在“布局”(Layout) 下组态多个趋势的显示：

• 公共图表或单独图表

• 公共轴或单独轴

• 所有趋势的写入方向

窗口设置

在“布局 > 窗口”(Layout > Window) 下，定义用户是否可以在运行系统中更改窗口大小以及

是否可以关闭窗口。 
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保留

在“安全 > 保留”(Security > Persistence) 下，可定义用户对趋势视图的更改所保留的时间长

短。

• “允许保留”(Allow persistence)
用户可以更改设置，所做的更改在下一次画面发生改变之前一直保留。

• “保留至退出”(Persistence until logoff)
在退出之前，保留用户组更改。

• “保留至下次加载”(Persistence until next loading)
在 HMI 设备上更新项目之前，一直保留用户组更改。

工具栏       
可在运行系统巡视窗口的“属性 > 工具栏”(Properties > Toolbar) 下，定义 f(x) 趋势视图的

操作员控件。以下操作员控件支持于 f(x) 趋势视图：

按钮 名称 功能

在线帮助 打开在线帮助。

组态对话框 打开组态对话框。 

缩放 +/- 放大和/或缩小趋势窗口中的趋势。单击鼠标左键可以放大趋

势。按住 <Shift> 键并单击鼠标左键可以缩小趋势。

缩放区域 增加趋势窗口任意部分的大小。使用鼠标在趋势窗口中指定

一个区域。将放大趋势窗口中的这个区域。

缩放 X 轴 放大和/或缩小趋势窗口中的 X 轴。单击鼠标左键可以放大 X 
轴。按住 <Shift> 键并单击鼠标左键可以缩小 X 轴。

缩放 Y 轴 放大和/或缩小趋势窗口中的 Y 轴。单击鼠标左键可以放大 Y 
轴。按住 <Shift> 键并单击鼠标左键可以缩小 Y 轴。

移动趋势范围 可使用此按钮在趋势窗口中沿 X 轴和 Y 轴移动趋势。

移动轴范围 可使此按钮在趋势窗口中沿数值轴移动趋势。

原始视图 从放大后的趋势视图切换回正常视图

选择数据连接 打开用于选择日志和变量的对话框。

选择趋势 打开用于设置趋势可见性的对话框。
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按钮 名称 功能

选择时间范围 打开用于设置在趋势窗口中显示的时间范围的对话框。

前一趋势 在前景中显示前一趋势。

下一趋势 在前景中显示下一趋势。

启动/停止 停止和开始趋势更新。将对值进行缓冲，一旦再次开始趋势

更新，就会进行值的更新。

打印 单击此按钮可打印趋势窗口所显示的趋势。打印过程中使用

的打印作业在组态对话框的“常规”(General) 选项卡上定义。

导出数据 此按钮用于将全部或选定的运行系统数据导出到 csv 文件。

如果激活“显示对话框”(Display dialog) 选项，则会打开一个

对话框，从中可以查看导出设置以及启动导出。如果具有相

应的授权，还可以选择导出的文件和目录。

如果没有显示对话框，则立即开始将数据导出到默认文件。

标尺 确定趋势图某点的坐标。

连接备份 打开一个对话框，可在其中将选定的日志连接到 WinCC 
Runtime。

断开备份 打开一个对话框，可在其中断开选定日志与 WinCC Runtime 
的连接。

按钮的顺序是固定的。操作员可以为工具栏上的每个按钮设置键的分配和快捷方式。

参见

f(t) 趋势视图 (页 399)
表格视图 (页 537)
组态趋势视图 (页 761)
数值表 (页 546)
组态保留 (页 2437)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.23 图形视图 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

用途   
“图形视图”对象用于显示图形。

布局   
在巡视窗口中，可自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修

改下列属性：

• 图形：指定在对象中显示的图形文件。

• 调整图形：指定带图形对象的自动尺寸延伸。

• 透明色：指定图形是否采用透明色。

插入图形   
在“图形视图”(Graphic view) 对象中使用下列图形格式：*.bmp、*.tif、*.png、*.ico、
*.emf、*.wmf、*.gif、*.svg、*.jpg 或 *.jpeg。也可在图形视图中将图形使用作为 OLE 对
象。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 选择要插入的图形。

右窗格中将显示图形预览。
可以使用  按钮从文件创建图形，或者使用  按钮从 OLE 对象创建一个新的图形。 

3. 单击“应用”(Apply) 在图形视图中插入图形。

调整图形   
在巡视窗口中指定是否将图形视图中显示的图形伸展到运行系统中图形视图的大小。
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选项 说明

“不自动调整大小”(No auto-
sizing)

在运行系统中，图形大小不自动进行调整。

“按对象大小调整图形”(Fit 
graphic to object size)

在运行系统中，图形将根据对象大小自动进行调整。

“按图形调整对象大小”(Fit object 
size to graphic)

图形显示画面将根据所用的 大图形进行调整，其它图形将进行拉伸。

“按图形调整对象大小”(Adjust 
object size to graphic)

图形显示画面将根据所用的 大图形进行调整，但其它图形将保持原始大

小。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 选择图形需要调整的大小。

透明色     
该属性定义了要显示的图形是否采用透明色。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance)：
2. 选择“背景 > 透明”(Background > Transparent)。
3. 选择透明色。

说明

在 WinCC 画面中使用位图时，“透明色”设置要求面板上的布局具有高可视化性能。通

过禁用相关显示对象属性中的“透明”(Transparent) 设置，可提高可视化性能。此限制尤

其适用于将位图用作背景图像的情况。   

说明

精简系列面板

“透明”属性不适用于精简系列面板。

说明

如果为图形选择的透明色不能正常显示（尽管已激活“透明”(Transparent) 属性），则图

形中的颜色与所选颜色不完全一致。例如，选择的透明色 [R=255;G=255;B=255] 几乎与

图形中颜色所期望实现的透明度 [R=255;G=251;B=255] 完全一样。这种情况下，对象中

使用的图形必须进行重新编辑。在“项目导航 > 语言与资源 > 图形”(Project Navigation 
> Languages & Resources > Graphics) 下选择要透明显示的图形。从默认图形的快捷菜单

中选择“编辑”(Edit) 命令，并使用在屏幕上显示为透明的颜色填充图形的背景。保存该

图形。
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参见

将外部图像存储在图形库中 (页 163)
用于编辑对象的选项 (页 113)
对象概述 (页 101)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.24 图形 I/O 域 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

应用   
“图形 I/O 域”(Graphic I/O field) 对象可用于组态一份实现图形文件的显示和选择的列表。

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改

下列属性：

• 滚动条类型：指定滚动条的图形布局。

• 模式：指定在运行系统中对象的响应。

说明

滚动条

设备版本为 V12 及以下版本的面板和 Runtime Advanced 均具有“滚动条 > 类型”(Scroll bar 
> Type) 属性。

说明

报表

图形 I/O 域在报表中只输出图形。预设模式为“输出”(Output)。用于组态图形选择的属性不

可用，例如“滚动条”(scroll bar)。
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说明

边框

图形 I/O 域的边框样式和宽度可在“两种状态”(Two states) 模式下组态。

处于“两种状态”(Two states) 模式下时，边框颜色动态化在运行期间无效。

模式   
可在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 类型 > 模式”(Properties > Properties > General > Type 
> Mode) 下指定“图形 I/O 域”对象的响应。

模式 描述

“输入”(Input) “图形 I/O 域”对象只用于选择图形。

“输入/输出”(Input/
output)

“图形 I/O 域”对象用于选择和显示图形。

“输出” “图形 I/O 域”对象只用于显示图形。

“两种状态”(Two 
states)

“图形 I/O 域”对象仅用于显示图形，并且 多只能具有两种状态。

对于“ON”和“OFF”状态，不使用图形列表而是每次插入一个图形。

调整图形   
在巡视窗口中指定是否将图形 I/O 域中显示的图形拉伸到运行系统中视图的大小。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 选择图形需要调整的大小。

滚动条类型

可在巡视窗口的“属性 > 属性 > 外观 > 滚动条 > 类型”(Properties > Properties > Appearance 
> Scroll Bar > Type) 下指定对滚动条图形表示的响应。

类型 描述

“永久” 滚动条始终可见。

“无滚动条” 滚动条不可见。

“单击后可见” 滚动条在鼠标单击后可见。
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操作期间的行为

如果图形 I/O 域显示仙人掌图形，则表示项目中尚未为特定值定义应输出的图形。如果图形 
I/O 域的内容改变颜色，则表明其当前处于激活状态。输出字段仅以图形方式显示 3D 边框。

参见

符号 I/O 域 (页 524)
打印作业/脚本诊断 (页 383)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.25 图形 I/O 域 (RT Professional)

用途   
通过“图形 I/O 域”对象，可以组态用于显示和选择图形文件的图形列表。

布局   
在巡视窗口中，可自定义对象位置、几何形状、样式、边框和颜色设置。特别是，可以修改

下列属性：

• 模式：指定在运行系统中对象的响应。

• 调整大小：指定显示窗口与嵌入图形间的比例。

模式   
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 模式”(Properties > Properties > General > Mode) 中，可

以指定“符号 I/O 域”对象的响应。

模式 描述

“输出” “图形 I/O 域”对象仅用于显示图形。

“两种状态” “图形 I/O 域”对象仅用于显示图形，并且 多只能具有两种状态。

对于“ON”和“OFF”状态，不使用图形列表，而是各插入一个图形。
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调整大小   
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 布局 > 调整大小”(Properties > Properties > Layout > Fit to size) 
下，可指定显示窗口中图形显示的比例。

调整大小类型 描述

“按内容调整对象大小”(Fit object 
size to content)

显示窗口将自动根据图形的大小进行调整。

“按对象大小调整内容”(Fit 
content to object size)

将图形调整到显示窗口的大小。

参见

符号 I/O 域 (页 526)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.26 GRAPH 概览 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

用途

“GRAPH 概览”(GRAPH Overview) 对象用于显示 GRAPH 顺控程序已执行步骤的当前程序状态。

执行程序时发生的错误会直接显示在相应的步骤。

说明

所需 ProDiag 许可证

要将“GRAPH 概览”对象与程序中的 ProDiag 监控搭配使用，需要一个 ProDiag 许可证。

“GRAPH 概览”(GRAPH Overview) 对象中显示以下信息：

• 函数块的名称和状态

• 初始步和同步步的状态

• 第一步的编号和名称（当前所执行的步）

• 用于运行 GRAPH 顺控程序的操作模式
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WinCC 支持以多种语言显示的版本 V5.0 及以上的 GRAPH 块的步名称。在运行系统进行语

言切换后，步名称随后将以选定的运行系统语言显示。如果所选语言在 GRAPH 块中不可用，

则名称将以默认语言（英语）显示。

说明

“GRAPH 概览”(GRAPH Overview) 对象不能用于面板或全局画面中。

说明

“GRAPH 概览”(GRAPH Overview) 对象的设备相关性

“GRAPH 概览”(GRAPH Overview) 对象适用于 RT Advanced、RT Professional、精智面板和 
KTP 移动面板。

说明

在 GRAPH 总览中显示的要求 
为了能够在“GRAPH 总览”对象中显示 S7 GRAPH 背景数据块的程序状态，必须将程序块的

背景特定属性设置为“在 HMI 中可见”(Visible in HMI) 和“可通过 HMI 访问”(Accessible from 
HMI)。 

布局

在巡视窗口中，可以定制对象的位置、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改下列属性：

• 分配的 GRAPH DB 变量

• 工具栏上的按钮

运行方式

有四个操作模式适用于运行 GRAPH 顺控程序：

• 自动（默认设置）- 满足转换条件时会自动切换至下一步。

• TAP - 满足转换条件并且在 T_PUSH 参数处边沿从“0”变为“1”时，会自动切换至下一步。

• TOP - 满足转换条件或者在 T_PUSH 参数处边沿从“0”变为“1”时，会自动切换至下一步。

• 手动 - 满足转换条件时不会自动启用下一步。可以手动选择并取消选择各个步骤。
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说明

可通过在控制程序中修改 GRAPH 块的接口参数设置操作模式。

在 WinCC Runtime Professional 中，可编辑 GRAPH 概览中显示的操作模式的名称。

使用条件分析组态三行模式。

在三行模式中，可以在 GRAPH 概览中看到包含上一步和下一步的附加行以及条件分析出错

的第一个操作数。

%

S 001

S 002

S 021

25200

• 要显示上一步和下一步，请选择“属性 > 外观 > 选项”(Properties > Apearance > Options) 
中的“上一步和下一步”(Previous and next step) 选项。

• 要显示条件分析出错的第一个操作数，请选择“属性 > 外观 > 选项”(Properties > 
Appearance > Options) 中的“条件分析”(Criteria analysis) 选项。

说明

在以下情况中，条件分析不会将任何信息输出到 GRAPH 概览中：

• GRAPH 块的版本低于 V4.0 的情况

• 未激活初始值采集或未采集初始值的情况

• 当前步骤中不存在错误的情况

组态精简视图

也可以组态不带工具栏按钮和操作模式显示的精简 GRAPH 概览，之前在低于 WinCC 
Professional V14 的版本中也实现过。 
要在单行兼容模式下显示 GRAPH 概览精简视图，请选择“属性 > 外观 > 选项”(Properties > 
Appearance > Options)，然后选择“单行模式”(Single-line mode)。
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符号

在“巡视”(Inspector) 窗口中的“属性 > 外观 > 选项”(Properties > Appearance > Options) 
下，指定显示在“GRAPH 概览”(GRAPH Overview) 中的符号。“GRAPH 概览”(GRAPH 
Overview) 中含有以下符号：

符号 名称 功能

错误 指示在执行某个步骤时出错。

初始步 指示当前正在执行的步为 GRAPH 块的初始步。

同步步 显示除了当前步外，GRAPH 块中还存在其它同时步。

按钮

在“属性 > 工具栏 > 常规”(Properties > Toolbar > General) 下指定显示在“GRAPH 概
览”(GRAPH Overview) 中的按钮。

按钮 名称 功能

下一步 如果 GRAPH 块所包含的步超过四个，则跳转至下一步。

后一步 已达到 后一步时，跳转至顺控程序的第一步。

报警视图 在面板和 RT Advanced 中打开含有错误消息的已组态报警视图。

在 RT Professional 中打开含有错误消息的已组态报警视图。

PLC 代码视图 打开已组态的 PLC 代码视图。

显示当前程序状态 
PLC 包括一个已创建的 GRAPH 背景数据块并且包含至少一个在 HMI 中可见并可通过 HMI 访
问的 PLC 变量。

1. 使用拖放功能从工具箱窗口移动 GRAPH 概览。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 在“过程 > 变量”(Process > Tag) 下，打开选择按钮。

将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。 
4. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中选择相应的 PLC。 
5. 选择 GRAPH 背景数据块相应的 PLC 变量。

6. 可使用变量将“GRAPH 总览”的属性动态化，还可用不同颜色编码状态。 
有关属性动态化的详细说明，请参见画面动态化 (页 222)部分。
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说明

如果在 HMI 设备与所选的 PLC 之间不存在连接，将自动建立连接。

此外，还会创建一个与 PLC 变量相连的 HMI 变量。 

参见

初始值采集和条件分析 (页 2061)
通过 ProDiag 监控设备和工厂 (页 1996)
组态 GRAPH 概览 (页 2014)
显示 GRAPH 顺控程序的状态 (页 2010)
组态“范围”类型的属性动画 (页 246)
WinCC Runtime Professional 的对象 (页 362)
画面动态化 (页 222)

2.9.2.27 手轮 (Panels, Comfort Panels)

用途   
“手轮”对象是某些 SIMATIC 移动面板的一个控制元件。可以在运行系统中使用“手轮”对

象输入递增值。 

布局   
可以在巡视窗口中设置下列属性：

• 变量：指定链接“手轮”对象的变量。
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全局分配

“变量”(Tag) 属性用于指定“手轮”(HandWheel) 对象在全局画面中的全局分配。每个 HMI 设
备只有一个全局画面。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 从“设置 > 变量”(Settings > Tag) 下的选择列表中选择变量。

局部分配

将“手轮”对象分配给另一变量。为此，必须组态一个函数，在运行系统中将变量分配给手

轮。

组态到按钮的示例：

1. 打开要在其中将“手轮”对象分配给另一个变量的画面。

2. 将“按钮”对象从工具箱中拖到画面。在您的画面上选择按钮。

3. 在巡视窗口中，单击“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
4.“函数列表”对话框打开。单击函数列表的第一行。将显示项目中可用的系统函数和脚本列表。

5. 从“其他函数”组选择系统函数“SetTagToHandWheel”。从“值”组合框中选择变量。

说明

在操作手轮时，该移动面板可能忽略在其它位置对 PLC 中的值所做的任何更改。PLC 中
的值再次被覆盖。 

参见

指示灯按钮 (页 446)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.28 帮助指示器 (Basic Panels)

应用   
“帮助指示器”对象适用于 HMI 设备 KP300 Basic。如果所选对象有工具提示，则在运行过

程中会显示帮助指示器。如果已为打开的画面组态工具提示，则帮助指示器始终保持可见。

只能在全局画面中组态“帮助指示器”对象。
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布局

可以在巡视窗口中修改下列属性：

• 位置：确定“帮助指示器”对象的位置。

位置

可以使用此属性设置“帮助指示器”的位置。 
1. 在模板中选择“帮助指示器”对象。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
3. 输入 X 和 Y 值。也可以使用光标键来定位所选对象。

如果已在此位置组态了画面对象，则可见的帮助指示器将覆盖此画面对象。帮助指示器仅由

到达的系统报警和对话框覆盖。 

参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.29 HTML 浏览器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

用途   
“HTML 浏览器”对象旨在对简单的 HTML 页面进行可视化。通过此功能，可以编写机器特定

的描述，这些描述将集中存储并可在不同的 HMI 设备上显示。

说明

在 WinCC 环境中，未经授权无法使 HTML 浏览器具有文件资源管理器的功能，例如以下方

法：

• 输入一个文件夹或驱动器，例如“\”或“C:”，或者

• 连接到 FTP 服务器，例如“ftp://”
原因之一是为了防止意外改变、删除或执行文件。     
进行组态时，请确保操作员只能输入有效的 Internet 地址，例如通过使用符号 I/O 域。出于

维护的目的，请组态一个密码保护的输入。
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说明

面板的每个画面仅支持 HTML 浏览器的一个实例以保留存储空间。 
如果从滑入画面快速移动到弹出画面并且在这两个画面中均已组态 HTML 浏览器，则不会打

开第二个 HTML 浏览器。滑入画面关闭后请等待两秒，待句柄消失后再打开弹出画面。

说明

“HTML 浏览器”对象的设备相关性

“HTML 浏览器”对象适用于显示屏尺寸为 7'' 或以上的精简面板、精智面板和 KTP 移动面板

以及 RT Advanced。

布局   
在巡视窗口中自定义对象的位置和大小。特别是，可以自定义下列属性：

• URL：指定在 HTML 浏览器中打开的 Internet 地址。

• URL 的变量：指定设置 Internet 地址的变量。

如果 HTML 浏览器的工具栏未激活，浏览器背景在精智面板上和 Runtime Advanced 中是透

明的，精度指示条不可见。

地址   
在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > URL”(Properties > Properties > General > URL) 中，指

定 Internet 地址。 

说明

对于第二代精简面板：

如果要将网站从 USB 闪存驱动器加载至 HMI 设备中，则“URL”字段中的地址必须以前

“\media\usb\”为开头。 
示例：您想要从 USB 设备 USB_XY 中加载 html5.htm web 页面。在“巡视”(Inspector) 窗口

中输入“\media\usb\USB_XY\html5.htm”。

说明

第二代 Basic Panels 不支持使用“HTML 浏览器”对象进行 Internet 访问的 DNS 服务。

这说明仅支持通过 IP 地址访问。

创建画面

2.9 显示和操作元素

可视化过程

422 系统手册, 11/2022, 在线文档



浏览器类型（起始版本为 V13 SP1 的 RT Advanced）
在 Runtime Advanced V13 SP1 及以上版本中，您可以选择浏览器类型。

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > HTML 浏览器类型”(Properties > Properties > General 
> HTML browser type) 下指定 Web 浏览器的类型。 
提供两个选项：

• “基于 WebKit 引擎并且不支持 Active X 的 Web 浏览器”(Web browser based on WebKit 
engine without Active X support)

说明

WebKit 浏览器中不支持来自网站的对话框。而是始终会设置“是”(Yes) 或“确定”(OK) 来
作为应答选项。

• “基于 Internet Explorer 并且支持 Active X 的 Web 浏览器”(Web browser based on Internet 
Explorer with Active X support)

说明

如果 Internet Explorer 未加载该网站，请使用不带 Active X 支持的 WebKit 浏览器。

基本步骤

1. 在“变量”(Tag) 编辑器中，创建数据类型为“String”的内部变量，例如 InternetAddress。
2. 在“画面”(Screens) 编辑器中，将“HTML 浏览器”对象插入画面中。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
4. 在“URL 变量”(Tag for the URL) 的选择列表中，选择“InternetAddress”变量。
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5. 在“画面”(Screens) 编辑器中，将一个 I/O 域插入画面中。

6. 在巡视窗口“属性 > 属性 > 常规 > URL 的变量”(Properties > Properties > General > Tag for URL) 
的 IO 域中，从选择列表中选择“InternetAddress”变量。

操作员在 IO 字段中输入地址后，HTML 浏览器会打开相关页面。

操作员控件       
操作员控件是在过程画面中组态的按钮或 HMI 设备上的软键。 
“HTML 浏览器”(HTML Browser) 对象没有自己的操作员控件。将用于控制“HTML 浏览

器”(HTML Browser) 对象的系统函数分配给已组态的操作员控件，例如按钮。

1. 例如，将“按钮”对象从工具箱拖到画面上。

2. 输入任意长度的文本或选择一个图形，例如“Update”。
3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
“函数列表”(Function list) 对话框随即打开。

4. 可以在“画面对象的键盘操作”(Keyboard operation for screen objects) 组的系统函数列表中
找到用于控制“HTML 浏览器”(HTML Browser) 对象的系统函数。
从列表中选择函数，例如 HTMLBrowserRefresh。

5. 在“画面对象”(Screen object) 列表中，选择 HTML 浏览器的对象名称，以对其执行相应的命
令。

定义网站选择

要定义 HTML 浏览器中提供的网站选择，您可以定义多个允许的 URL 地址。 
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 可使用以下方法定义字符串型或 Wstring 类型变量，或定义 HTML 浏览器可填入预定义 URL 
地址的“URL 的变量”(Tag for URL) 属性：

• 使用在按钮上组态的“SetTag”系统函数

• 使用 I/O 域

说明

通过在 I/O 域输入地址可以访问任何网站。 
要限制选择允许的网站，请通过系统函数或脚本使用所提供的预定义 URL 地址。

• 通过脚本（仅限面板和 RT Advanced）
• 通过 PLC

在 HTML 浏览器中显示 SIMOTION PLC 网站

如果 SIMOTION PLC 网站未正确显示在 HTML 浏览器中，请在网站 URL 后添加“/basic”，从而

在基本模式下显示这些网站。

注释

相对于 Internet Explorer，HTML 浏览器的功能范围存在以下局限：

• HTML 浏览器只能显示纯 HTML 页面。不支持 VBScript、Java、JavaScript、Flash 和 
ActiveX 控件。使用文本编辑器或简单的 HTML 编辑器，创建在 HTML 浏览器中显示的 
HTML 页面。

• 不支持嵌入文件（如*.pdf 或 *.xls）的链接。

• 例如，不支持在访问受保护的页面期间执行的查询和对话。在访问受保护的页面时，请在 
URL 中输入您的用户名和密码：<http://用户名:密码@服务器名称>（例如 “http://
Administrator:Admin123@192.168.0.199”）。

说明

“HTML 浏览器”(HTML Browser) 对象支持动态化。

如果选择 HTML 浏览器类型“基于 WebKit 引擎的 Web 浏览器”(Web browser, based on a 
WebKit engine)，则“地址”(Address) 下只有变量连接可用于动态化。
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说明

对于第二代精简面板和精智面板：

对象“HTML 浏览器”(HTML Browser) 不支持代理设置。即，“HTML 浏览器”(HTML Browser) 对
象无法访问需要更改代理设置的 URL。

说明

“滚动指示器”模式下的 HTML 浏览器

如果在“运行系统设置 > 画面 > 在控件中滚动”(Runtime settings > Screens > Scrolling in 
controls) 中指定了“滚动指示器”(Scroll indicator) 滚动模式，则可能会导致某些网站显示出

错。

说明

“基于 WebKit 引擎的 Web 浏览器”(Web browser, based on WebKit Engine) 模式下的 
HTML 浏览器，带屏幕滚动条

可在“基于 WebKit 引擎的 Web 浏览器”(Web browser based on WebKit Engine) 模式中组态

“HTML 浏览器”对象，并激活用于显示的滚动模式。激活右侧和下方的滚动条，用于在运行

系统中滚动。

如果显示的 HTML 页面和 HTML 浏览器对象的滚动条在运行系统中重叠，则通过鼠标单击和

双击网站的滚动条来操作 HTML 浏览器的滚动条。如果已在 HMI 画面中组态了对象，则尝

试通过将对象调整至要显示的网站的大小以免出现双滚动条。

参见

WebKit 引擎的 Web 浏览器：概述 (页 2406)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.30 HTML 浏览器 (RT Professional)

应用   
“HTML 浏览器”对象旨在对简单的 HTML 页面进行可视化。通过此功能，可以编写机器特定

的描述，这些描述将集中存储并可在不同的 HMI 设备上显示。

说明

在 WinCC 环境中，未经授权无法使 HTML 浏览器具有文件资源管理器的功能，例如以下方

法：

• 输入文件夹或驱动器，例如“\”或“C:”
• 连接到 FTP 服务器，例如“ftp://”
未实现该功能的原因之一是为了防止意外改变、删除或执行文件。     
进行组态时，请确保操作员只能输入有效的 Internet 地址，例如通过使用符号 I/O 域。出于

维护的目的，请组态一个密码保护的输入。

布局   
在巡视窗口中自定义对象的位置和大小。特别是，可以自定义下列属性：

• 地址：指定在 HTML 浏览器中打开的 Internet 地址。

• 工具栏：指定是否显示导航工具栏。

地址    
在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 窗口 > URL”(Properties > Properties > General > 
Window > URL) 下，指定 Internet 地址。 
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基本步骤

1. 在“变量”(Tag) 编辑器中，创建数据类型为“String”的内部变量，例如 InternetAddress。
2. 在“画面”(Screens) 编辑器中，将“HTML 浏览器”对象插入画面中。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
4. 对于“URL 变量”(Tag for the URL)，在选择列表中选择“InternetAddress”变量。

5. 在“画面”(Screens) 编辑器中，将一个 I/O 域插入画面中。

6. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下的“URL 变量”(URL 
tag) 选择列表中，选择“InternetAddress”变量。

当操作员输入或激活某个地址时，HTML 浏览器就会打开相关页面。

注释

相对于 Internet Explorer，HTML 浏览器的功能范围存在以下局限：

• HTML 浏览器只能显示纯 HTML 页面。不支持 VBScript、Java、JavaScript、Flash 和 
ActiveX 控件。使用文本编辑器或简单的 HTML 编辑器，创建在 HTML 浏览器中显示的 
HTML 页面。

• 不支持嵌入文件（如*.pdf 或 *.xls）的链接。

• 例如，不支持在访问受保护的页面期间执行的查询和对话。在访问受保护的页面时，请在 
URL 中输入您的用户名和密码：<http://用户名:密码@服务器名称>（例如 “http://
Administrator:Admin123@192.168.0.199”）。

参见

对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.31 摄像机视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

用法

“摄像机视图”对象可用于组态摄像机视图，该摄像机视图在运行系统中为操作员输出来自

所连网络摄像机的画面。 
如果操作员对工厂的可见性有限或无法靠近机器，此时适合借助网络摄像机进行监视。随后，

操作员可以更快响应任何问题从而能够及时采取相关补救措施。

摄像机视图可在以下画面中组态： 
• 在画面中

• 在模板中

• 在滑入画面中 
• 在弹出画面中

说明

“摄像机视图”(Camera view) 对象的设备相关性

“摄像机视图”(Camera view) 对象适用于精智面板、KTP 移动面板（自设备版本 V13 起）和 
RT Advanced。

说明

在运行系统中，一次仅可运行一个摄像机视图。
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说明

仅将“摄像机视图”(Camera view) 对象与网络摄像机结合使用。

确保连接的网络摄像机位于包含已知设备和 IP 地址的安全网络中。 
有关安全的更多信息，请转至：

 http://www.siemens.com/industrialsecurity (http://www.industry.siemens.com/topics/
global/en/industrial-security/Pages/Default.aspx) 

布局

可在巡视窗口中输入有关视频流来源的信息以及摄像机视图的位置和大小。特别是，可以修

改下列属性：

• 视频流来源的 URL：
– 摄像机 URL：指定仅可在组态期间输入的静态 URL。
– 摄像机 URL 变量：指定操作员随后可在运行系统中更改的动态 URL。

• 传输协议：指定面板和网络摄像机进行数据交换所采用的传输协议。

• 摄像机视图的位置和大小：指定摄像机视图的位置和大小以及所显示视频流的纵横比和

大小。

支持的网络摄像机和建议的设置

将“摄像机视图”(Camera view) 对象与支持流协议 RTP/RTPS 和 MJPEG、H.264 及 MPEG4 编
解码器的网络摄像机结合使用。

有关支持的网络摄像机和建议设置的信息，请参见支持的网络摄像机和设置 (页 2373)。

指定视频流来源的 URL
1. 在“画面”(Screens) 编辑器中将摄像机视图插入画面。可在“工具 > 控件”(Tools > Controls) 任

务卡中找到摄像机视图。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规 > 媒体”(Properties > Properties > General > Media)。
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3. 在“摄像机 URL”(Camera URL) 字段中输入摄像机静态 URL，例如，对于 Siemens 摄像机，可
输入“rtsp://user:password@192.168.56.208”。
网络摄像机手册中提供有网络摄像机地址。

说明

摄像机 URL 始终以“rtsp://”开头，并且必须仅包括允许使用的字符。如果输入的字符不允

许使用或 URL 并不以“rtsp://”开头，则摄像机无法在运行系统中工作。此时，在“摄像机

视图”(Camera view) 中会显示一则错误消息，指示操作员出现此类问题。 
US ASCII 字符集中的下列字符允许使用：

0123456789
A...Z a...z
!#$%&()*+,'-_./:;<=>?@ [\]_{|}~^(")` 

4. 在巡视窗口的“摄像机 URL 变量”(Camera URL tag) 下为摄像机视图分配一个变量。外部变量
的数据类型必须为“字符串型”，内部变量的数据类型必须是“WString”。
为摄像机视图分配变量时，用户可以在运行系统中更改视频流来源。 

说明

如果将“摄像机 URL 变量”(Camera URL tag) 字段留空，则运行系统中将使用静态 URL。
如果在“摄像机 URL”(Camera URL) 和“摄像机 URL 变量”(Camera URL tag) 字段中输入信息，

则运行系统中将使用动态 URL。

指定传输协议

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规 > 媒体”(Properties > Properties > General > Media)。
2. 通过“用 UDP 取代 TCP”(Use UDP instead of TC) 复选框指定传输协议。

协议的选择取决于网络摄像机支持哪种协议类型。有关受支持的协议的相关信息，请参见网
络摄像机手册。 
 多数情况下，TCP 连接可与摄像机视图实现稳定同步。

创建画面

2.9 显示和操作元素

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 431



指定摄像机视图的位置和大小

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规 > 布局”(Properties > Properties > General > Layout)。
2. 在“摄像机视图”(Camera view) 下的“位置和大小”(Position & Size) 区域输入对象的大小。要

实现视频流的 佳画质，可输入网络摄像机的物理分辨率作为摄像机视图的大小。
默认情况下，会选中“适合大小”(Fit to size) 区域的推荐设置“保持视频大小”(Keep video 
size)。“保持纵横比”(Keep aspect ratio) 复选框已被禁用，无法选中。

3. 要保持视频流的纵横比，请禁用“保持视频大小”(Keep video size)。
“保持纵横比”(Keep aspect ratio) 复选框将自动选中。

说明

保持视频流大小时无法对画面进行缩放。摄像机视图以 1:1 的比例输出网络摄像机的画

面大小。如果摄像机视图小于所选网络摄像机的分辨率，则摄像机视图仅会输出摄像机

画面的相应部分。如果摄像机视图大于所选网络摄像机的分辨率，则所有空白区域均会

显示水平或垂直的黑边。为了使面板具有 佳性能，我们建议使用“保持视频大小”(Keep 
video size) 选项并组态相机视图以匹配相机的分辨率，从而避免相机视图中出现黑色边

框。 
保持视频流纵横比时，摄像机视图会将所有空白区域输出为水平或垂直黑边。

说明

禁用“保持视频大小”(Keep video size) 和“保持纵横比”(Keep aspect ratio) 复选框后，摄

像机画面可能失真。

备注

说明

不能为摄像机视图组态系统函数。

说明

使用仿真器对项目进行测试时，将输出带有摄像机符号的黑色画面。

参见

WinCC Runtime Advanced 对象 (页 360)
支持的网络摄像机及设置 (页 2373)
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2.9.2.32 通道诊断显示 (RT Professional)

应用 
可以使用“通道诊断显示”对象来监视运行系统中处于激活状态的连接。通过“通道诊断显

示”对象，可以输出各通道单元的以下状态和诊断信息：

• 关于运行系统中各个连接的输出状态/统计信息

• 为进行故障分析和故障排除而输出到日志文件的文本

• 为帮助热线支持服务找到连接问题的原因而输出到跟踪文件中的文本

布局

在巡视窗口中，可自定义对象位置、几何形状、样式、边框和颜色设置。 

检查通道和连接

为此，请将项目激活。所有已组态连接的相关状态信息显示在对象“通道诊断视图”(Channel 
diagnostics view) 的“通道/连接”(Channels/Connections) 选项卡中。

1. 打开一个画面。

2. 将“控件”(Controls) 对象窗格中的“通道诊断视图”(Channel diagnostics view) 插入画面中。

3. 保存画面。

4. 启动运行系统。

5. 选择已在其中组态通道诊断视图的画面。

6. 组态的连接显示在“Channels/Connection”选项卡中。

7. 检查连接名称前面的图标。如果通道的状态及其连接正常，则在相关条目的前面显示一个绿
色复选标记。

8. 如果通道和连接的名称前面无绿色复选标记，请单击一个连接。该连接的状态信息会显示在
右侧区域。

9. 切换到“Configuration”选项卡。选择其中一个显示的通道，并组态要在相关日志文件中输入的
错误显示。
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10.检查通道特定日志文件。在文本编辑器中打开
“Siemens\Automation\SCADA_2007\WinCC\Diagnose”文件夹中的日志文件。

11.通过“ERROR”标志检查 新条目。

12.激活跟踪功能。
如果您无法找到错误（甚至在检查日志文件之后），请与客户支持部门联系。

状态消息概述 
以下状态显示在“通道诊断显示”对象中：

• 通道/连接就绪，无限制

• 通道/连接就绪，带某些限制

• 没有关于连接状态的可用信息

• 通道/连接失败

参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.33 组合框 (RT Professional)

应用

使用“组合框”对象，可以在下拉菜单中显示和选择条目。默认情况下已激活一个条目，操

作员只需根据需要更改预设值。若要将组合框合并到过程中，需要将相应属性动态化。

布局

在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、样式、颜色和字体类型设置。特别是，可以修改下

列属性：

• 条目数 (Number of entries)：定义组合框的数目。

• 选择条目 (Selection of entries)：定义默认情况下将哪个条目显示为已激活。
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定义条目的数目

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“标签 > 条目”(Label > Entries) 下，定义所需数目的列表框。

同时，“条目”(Entries) 属性的值将指定“标签”(Label) 下“索引”(Index) 属性的上限。更改

此值可能有以下效果：

更改编号

如果增加条目数，在具有 大“索引”(Index) 属性值的字段下方添加新字段。 
如果减少条目数，“索引”(Index) 属性值大于新编号的所有字段都将被删除。

参见

列表框 (页 451)
组态操作员输入报警 (页 902)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.34 复选框  (RT Professional)

应用

使用“复选框”对象，可以显示和选择多个选项。 默认情况下已激活多个复选框，操作员

只需根据需要更改预设值。 操作员可在运行系统中选择多个选项。 若要将复选框合并到过

程中，需要将相应属性动态化。

布局

在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。 特别是，可以修

改下列属性：

• 复选框的数目 (Number of check boxes)： 定义选项的数目。

• 选择复选框 (Check box selection)： 定义默认情况下将哪些条目显示为已激活。
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定义复选框的数目

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“标签 > 条目”(Label > Entries) 下，定义所需数目的复选框。

同时，该属性的值将指定“标签”(Label) 下“索引”(Index) 属性的上限。 更改此值可能有以

下效果：

• 增加编号

在具有“索引”(Index) 属性的 高值的域下添加新的域。 可以使用“标签”(Label) 下的“文

本”(Text) 属性来更改新域的默认标签。

• 减小编号

将删除“索引”(Index) 属性的值大于新编号的所有域。

定义复选框的默认设置

在“属性 > 属性 > 常规 > 标签 > 启用预设”(Properties > Properties > General > Label > 
Presetting enabled) 下的表中，可以定义在复选框列表中显示为激活状态的选项。 可以激活

多个选项。

每个选项都由 32 位字中的一位来代表。 若要激活域，相应位的值必须为“1”。 32 位字包含

复选框列表中所有选项的信息。 “启用预设”(Presetting enabled) 属性的值将以十六进制的格

式来指定。 

参见

选项按钮 (页 477)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.35 圆 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

应用

“圆”是封闭对象，可以用颜色或图案填充。
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布局

在巡视窗口中，可自定义设置对象位置、几何形状、样式、边框和颜色。 具体地说，可以

修改下列属性：

• 半径： 指定圆的尺寸。

圆角

在巡视窗口中指定“圆”对象的半径。以像素为单位输入该值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“半径”区域中输入介于 0 到 2500 之间的数值。

参见

圆弧 (页 437)
扇形 (页 439)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.36 圆弧 (RT Professional)

应用

“圆弧”是一个开放对象。 如果希望用颜色填充对象，请使用“圆扇形”对象。 默认情况下，

圆弧是一个四分之一圆。 可根据需要对圆弧进行自定义。
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布局

在巡视窗口中，可自定义对象位置、形状、样式和颜色的设置。特别是，可以修改下列属性：

• 半径： 定义圆弧的大小。

• 起始和终止角度： 指定在一个 360° 虚拟圆上起始和终止角度的位置。

定义半径

在巡视窗口中定义“圆弧”对象的水平和垂直半径。 以“像素”为单位输入数值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“弧”(Arc) 区域中输入“半径”(Radius) 的值。

定义起始和终止角度

使用“起始角度”(Start Angle) 和“终止角度”(End Angle) 属性来确定圆弧的长度。 以“度”

为单位输入数值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“半径”(Radii) 区域中，针对“起始角度”(Start angle) 和“终止角度”(End angle) 输入数值。

其它方法

也可以用鼠标来更改圆弧的起点和终点。

1. 将光标放到圆弧的起点或终点上。起点和终点由小蓝色方块来指示。
鼠标光标变成一个十字准线。 

2. 按住鼠标按钮，将起点或终点拖动到所需位置。

参见

圆 (页 436)
扇形 (页 439)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.37 扇形 (RT Professional)

应用

“圆扇形”是可用颜色或图案填充的封闭对象。 默认情况下，圆扇形是一个四分之一圆。 可
根据需要对圆弧进行自定义。

布局

在巡视窗口中，可自定义对象位置、形状、样式和颜色的设置。特别是，可以修改下列属性：

• 半径： 定义圆扇形的大小。

• 起始和终止角度： 指定在一个 360° 虚拟圆上起始和终止角度的位置。

半径  
在巡视窗口中定义“圆扇形”对象的半径。 以“像素”为单位输入数值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“弧”(Arc) 区域中输入“半径”(Radius) 的值。

定义起始和终止角度   
使用“起始角度”(Start Angle) 和“终止角度”(End Angle) 属性来确定圆扇形的大小。 以
“度”为单位输入数值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“半径”(Radii) 区域中，针对“起始角度”(Start angle) 和“终止角度”(End angle) 输入数值。

其它方法

也可以用鼠标来更改圆扇形的起点和终点。

1. 将光标放在圆扇形的起点或终点上。 起点和终点由小的蓝色方块来指示。
鼠标光标变成一个十字准线。 

2. 按住鼠标按钮，将起点或终点拖动到所需位置。
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参见

圆 (页 436)
圆弧 (页 437)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.38 条件分析视图 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

用途

“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象将显示已触发所选 ProDiag 或 GRAPH 报警的用

户程序中的错误操作数。因此，除报警之外，您还可以选择在同一画面中查看错误操作数列

表。 
要在运行系统的“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象中查看条件分析的评估结果，请

在用户程序的功能块设置中选择“初始值采集”。“初始值采集”适用于 V4.0 及更高版本的 
GRAPH 功能块和 V2.0 及更高版本的 ProDiag 功能块。

要启用相应错误消息的链接，请对先前组态的报警视图的引用进行组态。如果在运行系统的

报警视图中选择 GRAPH 报警或 ProDiag 报警，则导致该错误的操作数的名称、地址、注释

和值将显示在条件分析视图中。

如果在同一画面中组态了条件分析视图及其链接的报警视图，则运行系统中的传入报警和错

误操作数一目了然。

说明

条件分析仅适用于已激活“初始值采集”的用户程序。 
在下列块的属性中激活“初始值采集”：

• V2.0 或以上版本的 ProDiag 功能块 
• V4.0 或以上版本的 GRAPH 功能块
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说明

“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象不适用于全局画面。

布局

在巡视窗口中，可以更改对象的位置、样式、颜色和字体的设置。 

列

运行系统的条件分析视图中显示以下列。

列 说明

符号名称 用户程序中的操作数的符号名称。

地址 操作数的绝对地址。

注释 用户程序中使用加载到控制器的语言显示的附加注释。

值 发生错误时操作数的值。

组态条件分析视图

1. 使用拖放功能从工具箱窗口移动条件分析视图。 
2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 在“变量”(Tag) 属性下，打开选择按钮。 
4. 选择相应报警视图的状态变量。 

要启用与报警的链接，请在“属性 > 属性 > 显示”(Properties > Properties > Display) 下输入已
组态报警视图的条件分析变量。

5. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。  
6. 选择运行系统的设备视图中所需的列。  
7. 如有必要，请自定义列标题和列宽。

组态条件分析视图 (RT Professional)
1. 使用拖放功能从工具箱窗口移动条件分析视图。 
2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 在“数据源”(Data source) 下输入已组态报警视图的名称。
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使用键盘操作条件分析视图

要使用键盘操作 PLC 代码视图，请执行如下操作： 
1. 反复按下 <Tab> 键，直至焦点位于所需按钮上。

使用 <Shift + Tab> 导航回前一个按钮。

2. 按下 <Enter>。
命令随即执行。 

参见

初始值采集和条件分析概述 (页 2061)
条件分析顺序的示例 (页 2065)
初始值采集和条件分析 (页 2061)

2.9.2.39 趋势视图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

应用   
趋势视图指当前过程或日志的变量值以趋势的形式表达的图形。
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布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。甚至，可修改

以下特性：

• 显示数值表、标尺和网格：指定除了坐标系外，是否还显示数值表、标尺或网格以提高

可读性。

• 工具栏：定义操作员控件的显示情况。

显示数值表、标尺和网格

为了提高可读性，可以在运行系统中显示数值表、标尺和网格。

1. 激活“属性 > 属性 > 外观 > 显示标尺”(Properties > Properties > Appearance > Show ruler)。
2. 激活“属性 > 属性 > 表 > 显示表”(Properties > Properties > Table > Show table)。
3. 激活“属性 > 属性 > 表 > 显示网格”(Properties > Properties > Table > Show grid)。

工具栏     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbar) 下定义操作员控件

的布局。 

说明

精简系列面板

由于仅第二代或更新设备才支持精简系列面板的归档功能，因此操作员控件并非适用于所有

精简系列面板。

工具栏按钮 简述 描述

“转到开始位置” 滚动到趋势的当前值。 

“放大” 减少显示的时间片。

“缩小” 放大所显示的时间区域。

“标尺向后” 将标尺向后移动。

“标尺向前” 将标尺向前移动。

“向后” 回滚半个显示宽度。
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工具栏按钮 简述 描述

“向前” 前滚半个显示宽度。

“标尺” 显示或隐藏标尺。标尺显示相应位置的 X,Y 坐标

值。

 

“启动/停止” 停止记录趋势或继续记录趋势。

对小显示屏的基本面板和设备进行操作 
对于显示屏尺寸小于 6" 的基本面板和 HMI 设备，其中未显示趋势视图按钮。可通过分配有

相应系统函数的 HMI 设备功能键，对趋势视图进行操作。

显示列标题

趋势视图中表格的布局取决于控制面板中的视图设置。根据设置的不同，列标题可能会被截

断。该设置位于控制面板的“显示 > 外观”(Display > Appearance) 中。要正确显示列标题，

需要在“窗口和按钮”(Windows and buttons) 中将显示设置为“Windows 经典”(Windows 
Classic) 样式。

这种情况仅在组态期间发生。列标题在运行系统中可正确显示。 

一致性测试

如果在进行趋势视图的一致性检查过程中输出窗口中显示有警告或错误，则需单击快捷菜单

上的“跳转至出错处/变量”(Go to Error/Tag) 而且总是无法跳转到错误的准确位置。在某些情

况下，仅在趋势视图中显示出错的原因。

添加、组态和删除趋势

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trend) 下管理趋势视图的趋势。

可在不同趋势视图之间复制趋势。 
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有关操作精智面板的注意事项

缩放：

• 对于趋势视图的第一个画面，视图缩放比例为 100%。可放大画面。放大画面后，还会显

示缩小按钮。

• 首次打开趋势视图后， 多可将画面放大 3 次。

• 每次放大时，显示的时间间隔都会减半。示例：X 轴的时间间隔为 100 秒。首次放大后，

时间间隔为 50 秒，第二次放大后，时间间隔为 25 秒，以此类推。如果缩小画面，时间

间隔会相应地加倍。

• 视图放大到 大可能值后， 多可将视图缩小 6 次。达到 大缩小值后， 多可将视图

相应地放大 6 次。 大可能值无法更改。

• 当前放大或缩小等级无法保存。

向前/向后功能：

• 可一直按“向后”(Backward) 按钮。减小显示的时间间隔不会影响“向后”(Backward) 按
钮的功能。 

• 仅当已按下一次向后按钮后，“向前”(Forward) 按钮才会生效。

参见

趋势 (页 740)
为来自 PLC 的值组态趋势显示 (页 743)
组态趋势视图 (页 761)
为趋势窗口创建趋势。 (页 766)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.40 充电状况 (Panels, Comfort Panels)

应用

“充电状态”对象是某些 SIMATIC 移动面板的一个控制元素。 “充电状态”对象指示电池的充

电状态。 在合适的时间对电池充电。 或者，您也可以使用备用电池替换该电池。     
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布局

符号 说明 充电情况

电池已充好 >20 %

电池必须充电 <20 % 以及

>6 %
电池电量不足 < 6 %

操作

对象只用于显示，不能由操作员进行控制。   

参见

WLAN 接收 (页 548)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.41 指示灯按钮 (Panels, Comfort Panels)

应用   
“指示灯按钮”对象是某些 SIMATIC 移动面板的一个控制元素。这些 LED 可由 PLC 激活。在

运行系统中，指示灯 LED 发出信号提示操作员应按下指示灯按钮。在全局画面中组态指示

灯按钮。
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布局   
可以在巡视窗口中修改下列属性：

• 变量：指定将写入指示灯按钮状态的变量。

• LED 分配：将 LED 分配到 LED 变量中的位。

变量     
“变量”属性用于指定“指示灯按钮”对象在全局画面中的全局分配。 

说明

有关组态的注意事项

指示灯按钮的当前状态在运行系统启动和按下按钮时写入变量。这可能会导致指示灯按钮与

指示灯按钮变量的状态不一致。

1. 如果变量具有到 PLC 的连接，则在建立通信后，当前值会从 PLC 传送到该变量。包含按键当
前状态的变量将被该过程覆盖。因此，指示灯按钮变量可能不再反映指示灯按钮的当前值，例
如，在指示灯按钮按下时关闭该移动面板。

2. 如果在与 PLC 建立通信前（例如，设备启动后）按下指示灯按钮，则指示灯按钮变量的值将
无法发送到 PLC。在这种情况下，PLC 中的变量值与按键的当前状态不同。

为使指示灯按钮始终反映实际状态，请执行下列组态步骤。
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基本步骤

1. 在“连接”编辑器中指定到 PLC 的连接。激活“协调”区域指针以确保 PLC 端可读取状态位。

2. 打开“HMI 变量”编辑器并创建三个变量。

– 内部变量：Pushbutton_State
– 外部变量：BufferTag
– 外部变量：Pushbutton_PLC

3. 打开“Pushbutton_State”变量的巡视窗口。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 值更改”(Properties > Events > Value change)。单击函数
列表的第一行。列表打开，显示项目中可用的系统函数。

5. 选择系统函数“SetTag”。
– 在“变量（输出）”处选择变量“Pushbutton_PLC”。
– 在“值”处选择变量“Pushbutton_State”。

“Pushbutton_PLC”变量的值将被写入包含“Pushbutton_PLC”变量的 PLC。PLC 中的程序

将对状态位进行判断。如果已建立通信，则当前值将被写入 PLC 中的“Pushbutton_PLC”
变量。需要“BufferTag”将按钮的当前位置传送到 PLC。

6. 打开“BufferTag”变量的巡视窗口。

7. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 值更改”(Properties > Events > Value change)。
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8. 单击函数列表的第一行。列表打开，显示项目中可用的系统函数。

9. 选择系统函数“SetTag”。
– 在“变量（输出）”处选择变量“Pushbutton_PLC”。
– 在“值”处选择变量“Pushbutton_State”。

建立通信后，当前值将被写入 PLC 中的“BufferTag”。“SetTag”系统函数由辅助变量中的值更改
来执行。系统函数将“Pushbutton_State”变量的值重新分配给“Pushbutton_PLC”变量。

10.在“画面导航”编辑器中打开全局画面。

11.选择全局画面上的指示灯按键。

12.在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 设置 > 变量”(Properties > Properties > General > Settings 
>Tag) 下，选择变量“Pushbutton_State”。
如果按指示灯按钮，该值将被写入“Pushbutton_PLC”变量。

LED 分配

为激励 LED，必须在 PLC 中设置一个 LED 变量，或者设置一个数组变量，并在组态期间将该

变量指定为 LED 变量。在“常规”组“设置”区域的“LED 变量”中指定 LED 变量。通过“LED 
位”提供分配的位。将该位置位后，可在运行系统中实现以下 LED 状态。

第 n+1 位 第 n 位 LED 功能

0 0 关

0 1 快速闪烁

1 0 慢速闪烁

1 1 永久点亮

参见

手轮 (页 419)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.42 线

应用  
“直线”对象是一个开放的对象。 直线长度和斜率由包围对象的矩形的高度和宽度定义。

布局  
在巡视窗口中，可自定义对象位置、形状、样式和颜色的设置。 具体地说，可以修改下列

属性：

• 线样式

• 线始端和线末端

线样式 
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance) 下指定行的表示

方式。 例如，如果选择“实线”，则直线将不间断地显示出来。

说明

可用的线样式取决于所选的 HMI 设备。

线始端和线末端     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 外观 > 线末端”(Properties > Properties > Appearance > Line 
ends) 下，指定线的起点和终点。 
例如，使用箭头作为起点和终点。 可用的起点和终点与设备有关。

参见

对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.43 列表框 (RT Professional)

应用  
使用“列表框”对象，可以显示和选择多个条目。 默认情况下已激活多个列表条目，操作

员只需根据需要更改预设条目。 如果列表框大于选取矩形，则 WinCC 会自动在右侧边缘添

加滚动条。

若要将列表域合并到过程中，需要将相应属性动态化。

布局  
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、样式、颜色和字体类型设置。 特别是，可以修改

下列属性：

• 条目数 (Number of entries)： 定义列表条目的数目。

• 选择条目 (Selection of entries)： 定义默认情况下将哪个条目显示为已激活。

定义条目的数目

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“条目”(Entries) 下定义所需数目的列表条目。

同时，“条目”(Entries) 属性的值将指定“标签”(Label) 下“索引”(Index) 属性的上限。 更改

此值可能有以下效果：

更改编号

如果增加条目数，在具有 大“索引”(Index) 属性值的字段下方添加新字段。可以使用“标

签”(Label) 下的“文本”(Text) 属性来更改新字段的默认标签。

如果减少条目数，“索引”(Index) 属性值大于新编号的所有字段都将被删除。

指定列表框的默认设置

可通过“属性 > 属性 > 常规 > 启用预设”(Properties > Properties > General > Presetting 
enabled) 来指定将哪个列表条目显示为已激活。
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每个选项都由 32 位字中的一位来代表。 若要激活域，相应位的值必须为“1”。 32 位字包含

列表框列表中所有文本的信息。 “选定域”(Selected fields) 属性的值将以十六进制表示。 

参见

组合框 (页 434)
组态操作员输入报警 (页 902)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.44 媒体播放器 (RT Professional, Panels, Comfort Panels)

使用   
在运行系统中，媒体播放器用于播放多媒体文件。

媒体播放器仅适用于以下设备：

• 精智面板

• RT Professional

说明

在精智面板上播放视频

可以在精智面板的“媒体播放器”画面对象中播放视频序列。有关播放视频的更多详细信息，

请访问以下网址：

http://support.automation.siemens.com (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/62101921)（条目 ID 62101921）
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布局   
可以在巡视窗口中设置下列属性：

• 显示状态栏确定是否显示状态栏。

• 显示操作员控件：指定运行系统中的操作员控件。

• 显示播放列表：确定操作中是否使用滑动条。

操作员控件   
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 外观 > 元素”(Properties > Properties > Appearance > Elements) 
下，指定可用于在运行系统中控制 Media Player 的操作员控件。 

回放数（精智面板）

要多次播放文件，请在“属性 > 属性 > 常规 > 重放数”(Properties > Properties > General > 
Number of replays) 下选择回放数。选择一个 0 到 2,147,483,647 之间的值。

支持的文件格式（精智面板）

Media Player 支持以下音频格式：

• 运动图像专家组标准 1，层级 1、2、3 (.mpa, .mp2, .mp3)
• 波形音频 (.wav)
Media Player 支持以下视频格式：

• 运动图像专家组标准 1 (.mpg, .mpeg, .mpv, .mpe)
• 高级流媒体格式 (.asf)
• 视窗媒体视频格式 (.wmv)
• 多媒体文件 (.avi)

说明

Media Player 不支持收藏夹的创建和管理。如果在关闭 Media Player 之前创建收藏夹，则再

次打开播放器时将不会显示该收藏夹。 

说明

无法通过键盘操作 Media Player。 
无法仿真 Media Player。仿真窗口中显示静态画面，而非 Media Player。
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支持的文件格式 (RT Professional)
媒体播放器支持以下文件格式： 
• 图形文件格式（.gif、.bmp、.jpg、.jpeg、.png）
• 运动图像专家组标准 1（.mpg、.mpeg、.mp4)）
• QuickTime 视频（.mov、.qt）
• 高级流媒体格式 (.asf)
• 视窗媒体视频格式 (.wmv)
• 音频视频交互格式 (.avi)

说明

视频文件的要求

要在 Windows Server 2008 R2 SP1 和 2012 R2 中播放视频文件，请安装 Microsoft 功能“桌

面体验”(Desktop Experience)。有关此主题的更多详细信息，可在 Internet 上的 Microsoft 文
档中获取。

说明

在控件中回放多媒体文件这一过程取决于 PC 上安装的视频和音频编解码器以及文件格式。

说明

复制项目时数据丢失

如果将项目复制到另一台 PC，请注意以下说明： 
对于 WinCC 媒体控件中指示的文件，如果其通过动态方式链接并且未指定任何 UNC 路径，

则此类文件不会随其它文件一起进行复制。必须再次将此类文件加载到项目中。

参见

对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.45 报警视图 (RT Professional)

用途   
“报警视图”对象将显示在工厂的生产过程中发生的报警。还可以使用报警视图，以列表形

式显示报警。WinCC 提供有各种视图，例如“当前报警”(Current alarms) 或“历史报警列

表”(Historical alarm list)（短期）。 

布局   
在巡视窗口中，可以更改对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体的设置。特别是，可以

修改下列属性：

• 操作员控件：定义报警视图的操作员控件。

• 状态栏：定义状态栏中的元素。

• 时基：定义用于输出报警的时基。

• 自动滚动：定义是否始终是在报警视图中选择的 新报警。

• 文本格式：定义字体和字号。

• 排序：定义是否可在运行系统中对报警进行排序以及排序方式。
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• 表：定义报警视图中表的属性。

• Loop-In-Alarm：指定双击一个报警是否会触发已组态的画面更改。

说明

无法分组“报警视图”对象。 
只能对“进入”(Incoming) 事件来组态脚本。

组态报警输出     
• 选择显示和过滤器：定义在此报警视图中显示的报警。

• 报警统计：激活显示持续时间内的统计概览以及报警频率的显示。

• 打印：此设置定义用于报警视图的打印作业。

操作员控件     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbar) 下，可以定义运行

系统中报警视图的控制元素及其操作员权限。以下控制元素可用于报警视图：

按钮 功能

显示“当前报警” 显示当前处于激活状态的报警。

显示“历史报警列

表”（短期）

显示已记录且当前处于激活状态的报警。 

显示“历史报警列

表”（长期）

显示已记录的报警。 

显示“锁定的报警” 显示系统中所有已锁定的报警。

显示“报警统计” 在显示持续时间内显示统计概览以及报警频率。

“报警器确认”(Alarm 
annunciator 
acknowledgment)

对可视或声音信号设备进行确认。

“单个确认”(Single 
acknowledgment)

确认单个报警。

“组确认”(Group 
acknowledgment)

确认报警视图中需要确认的所有激活的报警，除非报警

需要单个确认。
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按钮 功能

“自动滚动”(AutoScroll) 定义是否始终是在报警视图中选择的 新报警。根据需

要，可将报警视图的显示区域移动。 
只有在未激活“自动滚动”(Autoscroll) 的情况下，才能

选择单个报警。

“过滤器”(Filter) 打开用于在报警视图中过滤报警的对话框。即使是未在

过滤后视图中显示的报警，也会记录下来。

“显示选项”(Display 
Options) 对话框

打开用于定义在报警视图中显示哪些报警的对话框。 
如果选择了“所有报警”(All alarms) 选项，则报警视图将

同时显示出隐藏的报警和可见报警。

如果选择了“可见报警”(Visible alarms) 选项，则报警视

图中仅包含可见报警。

如果选择了“隐藏的报警”(Hidden alarms) 选项，则报警

视图中仅包含隐藏的报警。

“锁定对话框”(Lock 
dialog)

打开一个用于锁定报警的对话框。所有符合这些条件的

报警既不显示，也不进行记录。

“打印报警报表”(Print 
alarm report)

打印为报警视图组态的报警报表。

“打印当前视图”(Print 
current view)

开始打印报警视图中显示的报警。 

“紧急确

认”(Emergency 
acknowledgment)

将紧急确认应用于需要确认的报警。即使报警未处于激

活状态，该报警的确认位也将直接发送至 AS。

“第一个报警”(First 
alarm)

选择第一个已激活的报警。根据需要，可将报警视图的

显示区域移动。只有在禁用了“自动滚动”(Autoscroll) 
功能的情况下，才可使用此按钮。

“ 后一个报警”(Last 
alarm)

选择 后一个已激活的报警。根据需要，可将报警视图

的显示区域移动。只有在禁用了“自动滚动”(Autoscroll) 
功能的情况下，才可使用此按钮。

“下一个报警”(Next 
alarm)

选择当前所选报警的下一个报警。根据需要，可将报警

视图的显示区域移动。只有在禁用了“自动滚

动”(Autoscroll) 功能的情况下，才可使用此按钮。

“上一个报警”(Previous 
alarm)

选择当前所选报警的上一个报警。根据需要，可将报警

视图的显示区域移动。只有在禁用了“自动滚

动”(Autoscroll) 功能的情况下，才可使用此按钮。
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按钮 功能

“信息文本对话

框”(Infotext dialog)
打开对话框以显示信息文本。

“注释对话

框”(Comment dialog)
打开可用来输入注释的文本编辑器。

除非显示了“历史报警列表（长期）”(Historical alarm 
list (long-term))，否则报警视图中不会出现此按钮。 

“Loop-In-Alarm” 如果组态了画面更改，则显示将会切换到包含报警相关

信息的画面。 
“解除报警锁

定”(Unlock alarm)
解除“锁定的报警”(Locked alarms) 显示中某个报警的锁

定。

“锁定的报警”(Lock 
alarm)

锁定当前报警列表和报警日志列表中的报警。报警将添

加到“锁定的报警”(Locked alarms) 显示中。

“排序对话框”(Sort 
dialog)

打开一个用于为显示的报警设置用户定义排序标准的对

话框。 
“时基对话框”(Time 
base dialog)

打开一个对话框，用于选择报警中显示的时间数据的时

基。

“隐藏的报警列表”(List 
of hidden alarms)

打开“隐藏的报警”(Hidden alarms) 显示。 

“隐藏报警”(Hide 
alarms)

抑制“当前报警”(Current alarms)、“历史报警列表（短

期）”(Historical alarm list (short-term)) 或“历史报警列

表（长期）”(Historical alarm list (long-term)) 显示中报

警的显示。报警将添加到“隐藏的报警”(Hidden alarms) 
显示中。

“显示报警”(Show 
alarm)

再次在“当前报警”(Current alarms)、“历史报警列表

（短期）”(Historical alarm list (short-term)) 或“历史报

警列表（长期）”(Historical alarm list (long-term)) 显示

中显示“隐藏的报警”(Hidden alarms) 中的报警。报警将

从“隐藏的报警”(Hidden alarms) 显示中删除。
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状态栏   
可以使用巡视窗口中的“属性 > 属性 > 状态栏”(Properties > Properties > Status bar) 来定义

在状态栏中显示的元素。以下显示元素可用于报警视图：

按钮 功能

日期 系统日期

时间 系统时间

设置锁定。

激活了过滤器。

列表： 当前报警数目

窗口： 窗口中报警的数目

确认： 需要确认的已激活报警的数目

运行系统中的访问保护   
可在巡视窗口的“属性 > 属性 > 安全”(Properties > Properties > Security) 下组态访问保护。

如果登录的用户具有所需权限，则该用户可以使用报警视图中的控制元素来确认和编辑报警。

以下情况下，将显示登录对话框：

• 登录的用户尝试处理报警，但没有所需权限。

• 用户尝试在没有用户登录时处理报警。

设置时基     
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“属性 > 属性 > 其它”(Properties > Properties > Miscellaneous) 下，选择所需的时基。

3. 在“基于时间的标准排序”(Time-based standard sort) 下，定义在运行系统中是按升序还是按
降序对报警进行排序。

启用自动滚动     
1. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 > 布局 > 窗口 > 自动滚动”(Properties > Properties > Layout 

> Window > Autoscroll)。
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定义文本格式     
设置报警文本的格式：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 文本格式”(Properties > Properties > Text format)。
2. 在“字体”(Font) 区域中，单击“...”按钮。

随即打开一个对话框。

3. 在该对话框中选择字体和字号。

设置排序顺序     
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。

2. 选择排序标准和排序顺序。

设置到报警视图中的表     
1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 表字体”(Properties > Properties > Table font)。
2. 在“表主体”(Table body) 区域中定义行和单元格的设置。

– 已激活“ 佳行高度”(Optimum line height)：将字体与行的高度对齐。

– “截断单元格内容”(Truncate cell contents)：如果文本长于单元格，则将文本截断后进

行显示。

3. 在“行编号”(Line numbering) 区域中，定义是否每行都有标题。

4. 从“列标题”(Column headers) 区域选择列标题布局。
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设置 Loop-In-Alarm   
1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 其它”(Properties > Properties > Miscellaneous)。
2. 激活“通过双击执行报警循环”(Loop-In-Alarm with double-click) 选项。

显示列标题

报警视图的布局取决于控制面板中的视图设置。根据设置的不同，列标题可能会被截断。此

设置位于控制面板中的“显示 > 外观”(Display > Appearance) 选项卡上。要正确显示列标题，

需要在“窗口和按钮”(Windows and buttons) 中将显示设置为“Windows 经典”(Windows 
Classic) 样式。

这种情况仅在组态期间发生。列标题在运行系统中可正确显示。 

参见

为已激活报警组态报警视图 (页 912)
组态保留 (页 2437)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.46 报警视图（V13 及更高版本） (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

用法

高级报警视图用于在 HMI 设备上显示报警。

在 V13 及更高版本的 HMI 设备中，可使用基于表格的高级报警视图管理报警。

报警行

报警行能够显示运行系统中 近的未决报警。下图显示了一个报警行：

创建画面

2.9 显示和操作元素

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 461



组态报警行的步骤：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 选择“模式 > 报警行”(Mode > Alarm line)。

布局

在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。 

说明

可以选用的字体取决于两个因素：运行系统设置的“语言和字体”(Language & font) 下组态

的字体以及您的 HMI 设备所支持的字体。

特别是，可以修改下列属性：

• 工具栏：定义报警视图的操作员控件。

• 报警类别：此设置定义了报警视图中将显示哪些报警类别。

• 列：指定运行系统中显示的列。

• 可移动的列：指定在运行系统中是否可以更改列顺序。

• 报警类别标识：为了能够区分不同的报警类别，将在报警视图的第一列中标识这些类别。

• 过滤器：定义仅显示报警文本中包含特定字符串的报警。

• 定义显示区域：此设置指定在报警视图中开始显示报警的日期。

• 可按日期/时间排序：指定是否可以按日期和时间在运行系统中对报警进行排序。

说明

如果输出其它报警类别，则在运行系统中报警先按报警类别排序，然后再按报警发生时

间排序。
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操作员控件

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbar) 下，指定运行系统

中用于控制报警视图的操作员控件。下表列出了报警视图中的操作员控件以及它们的作用：

按钮 名称 功能

“信息文本”(Info text) 显示报警的工具提示。

“确认”(Acknowledge) 确认报警。

"Loop-in-alarm" 每次击键操作时执行组态的函数（例如：

“ActivateScreen”）。在此可以调用包含所选报警

信息的画面。

还可以确认报警。1)

1)前提条件是已针对“报警循环”事件的所选报警组态函数。

选择报警类别

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“报警类别”(Alarm classes) 下，激活要在运行系统的报警视图中显示的报警类别。

运行系统中的访问保护

您可以在报警视图属性的“属性 > 安全”(Properties > Security) 组中组态访问保护。如果登

录用户具有所需的权限，则该用户可以使用报警视图中的操作员控件确认和编辑报警。如果

登录用户没有所需的权限或者没有用户登录，则按下“确认”(Acknowledge) 或“编辑”(Edit) 
按钮或者双击报警行打开登录对话框。

定义列

在巡视窗口中定义要在运行系统的报警视图中显示的列。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
2. 在“可见列”(Visible columns) 下激活要在运行系统中显示的列。
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列顺序

如果启用了此属性，则可以在运行系统中更改报警视图的列顺序。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
2. 选择“列属性 > 可移动列”(Column properties > Columns moveable)。

排序

如果启用了此属性，则可以在运行系统中按日期和时间对报警视图中显示的报警进行排序。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
2. 选择“列属性 > 可按日期/时间排序”(Column properties > Sorting by date/time possible)。

过滤报警

此属性用于定义，在运行系统的扩展报警视图中，仅显示报警文本中包含已组态字符串的报

警。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 过滤器”(Properties > Properties > Filter)。
2. 在“过滤器字符串”(Filter string) 字段中，输入要过滤的短语。

或者，您也可通过“过滤器变量”(Filter tag) 字段组态一个过滤器变量。过滤器变量的内容用
作运行系统中的过滤条件。

标识报警类别

在报警视图的第一列中会显示一个图标。通过此符号，可以为报警类别分配报警。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
2. 选择“可见列 > 报警类别名称”(Visible columns > Alarm class name)。
3. 打开“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器，然后单击“报警类别”(Alarm classes) 选项卡。

4. 为“显示名称”(Display name) 列中的报警类别指定一个图标，以便用于标识该类别的报警。

说明

无法对“报警视图”(alarm view) 对象进行分组。 

设置报警类别的颜色

可以在运行系统中以不同的颜色显示所选报警类别的报警。在“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑

器中设置报警的背景色。

1. 打开“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器，然后单击“报警类别”(Alarm classes) 选项卡。

2. 在“属性 > 属性 > 颜色”(Properties > Properties > Colors) 下设置报警颜色。
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3. 必要时还可更改闪烁特征，具体取决于 HMI 设备。

4. 要在报警视图中以定义的颜色显示报警，请激活“运行系统设置 > 报警 > 常规”(Runtime 
settings > Alarms > General) 下的选项“报警类别颜色”(Alarm class colors)。

定义显示区域

可以选择一个变量，用于定义开始显示报警的时间。允许使用下列数据类型：

• 外部变量：Date、Date_and_Time、Time_of_Day
• 内部变量：DateTime
若要定义显示区域，请按如下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 显示”(Properties > Properties > Display)。
2. 在“用于显示区的控制变量”(Control tag for display area) 下，定义用于指定时间的变量。

切换到 PLC 代码视图 
对某个按钮组态“激活 PLC 代码视图”系统函数，以启用从显示画面中的监视报警到 PLC 代
码视图中的受影响程序代码的跳转功能。在报警视图中，定义一个用于提供按钮动态属性的

控制变量。控制变量用于评估 PLC 代码视图中是否支持所选监视信号的输入点。要定义此控

制变量，请按照以下步骤进行操作：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 显示”(Properties > Properties > Display)。
2. 在“属性 > 显示画面 > PLC 代码视图的控制变量”(Properties > Display > Control tag for PLC 

code view) 下指定一个布尔变量，该变量用于控制从上一个已激活 ProDiag 报警或 GRAPH 报
警到 PLC 代码视图的跳转。

例如，可通过动画使相应按钮动态化，以在传入报警时按钮能够更改颜色。

显示列标题

报警视图的布局取决于控制面板中的视图设置。根据设置的不同，列标题可能会被截断。可

在控制面板的“显示 > 布局”(Display > Layout) 选项卡下找到此设置。要正确显示列标题，需

要在“窗口和按钮”(Windows and buttons) 中将显示设置为“Windows 经典”(Windows 
Classic) 样式。

这种情况仅在组态期间发生。列标题在运行系统中可正确显示。 

2.9.2.47 报警视图，简单 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

使用     
报警将在报警视图或 HMI 设备的报警窗口中显示。   
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以下画面包含一个简单报警视图：

说明

无法使用脚本动态操作“单个报警视图”(Single alarm view) 对象。

说明

在设备版本为 12.0.0.0 或更早版本的设备上配置“简单报警视图”对象。

布局     
在巡视窗口中，可自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。 

说明

可以选用的字体取决于两个因素：运行系统设置的“语言和字体”(Language & font) 下组态

的字体以及您的 HMI 设备所支持的字体。
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甚至，可修改以下特性：

• 操作员控件：定义报警视图的操作员控件。

• 报警类别：此设置定义了报警视图中将显示哪些报警类别。

• 列：指定运行系统中显示的列。

说明

如果输出其它报警类别，则将在运行过程先按报警类别对其排序，然后再根据报警发生

时间进行排序。

操作员控件     
在巡视窗口的“显示 > 设置”(Display > Settings) 下，指定可用于在运行系统中控制报警显示

的操作员控件。下表列出了报警视图中的操作员控件以及它们的作用：

按钮   功能

“信息文本” 显示报警的信息文本。

“确

认”(Acknowledg
e)

确认报警。

“Loop-In-Alarm” 每次击键操作时执行组态的函数（例如：

“ActivateScreen”）。在此可以调用包含所选报警信息的画

面。

还可以确认报警。1)

1)前提条件是已针对“报警循环”事件的所选报警组态函数。

选择报警类别

1. 在巡视窗口中单击“属性”。

2. 在“报警类别”(Alarm classes) 下，激活要在运行系统的报警视图中显示的报警类别。

定义列     
在巡视窗口中定义要在运行系统的报警视图中显示的列。

1. 在巡视窗口中单击“属性”>“列”。

2. 在“列”(Columns) 下激活要在运行系统中显示的列。
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显示列标题

报警视图的布局取决于控制面板中的视图设置。根据设置的不同，列标题可能会截断。可在

控制面板的“显示 > 布局”(Display > Layout) 选项卡下找到此设置。要正确显示列标题，需

要在“窗口和按钮”(Windows and buttons) 中将显示设置为“Windows 经典”(Windows 
Classic) 样式。

这种情况仅在组态期间发生。列标题在运行系统中可正确显示。 

说明

例如，在工程组态系统中，可以在巡视窗口的“动画”组中动态控制对象的可见性。在运行

系统中，“简单报警视图”(Simple alarm view) 不支持动画。如果已组态某个动画，并希望

执行某项操作（例如执行项目一致性检查），则系统会在“输出”(Output) 窗口中显示一条

错误报警。

2.9.2.48 报警视图，高级 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

报警视图       
报警将在报警视图或 HMI 设备的报警窗口中显示。以下画面包含一个没有任何内容的报警

视图：

报警行       
报警行能够显示运行系统中 近的未决报警。下图显示了一个报警行：

组态报警行的步骤： 
1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 选择“模式 > 报警行”(Mode > Alarm line)。
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更改视图类型     
在显示屏尺寸大于 6" 的 HMI 设备中，既可组态高级报警视图，也可组态简单的报警视图。

在 V13 及以下版本的设备中，视图类型仅可用于进行组态。

组态简单报警视图的步骤如下：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局 > 模式”(Properties > Properties > Layout > Mode)。
2. 选择“简单”(Simplified)。

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。 

说明

可选择的字体取决于在设备设置中组态的“语言和字体”(Language and fonts) 和 HMI 设备

支持的字体。

特别是，可以修改下列属性：

• 操作员控件：定义报警视图的操作员控件。

• 报警类别：此设置定义了报警视图中将显示哪些报警类别。

• 列：指定运行系统中显示的列。

• 列顺序：指定在运行系统中是否可以更改列顺序。

• 报警类别标识：为了能够区分不同的报警类别，将在报警视图的第一列中标识这些类别。

• 过滤器：定义仅显示报警文本中包含特定字符串的报警。
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• 激活排序：指定是否可以按日期和时间在运行系统中对报警进行排序。

• 定义显示区域：此设置指定在报警视图中开始显示报警的日期。

说明

如果输出其它报警类别，则在运行系统中报警先按报警类别排序，然后再按报警发生时

间排序。

操作员控件     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 显示 > 设置”(Properties > Properties > Display > Settings) 下，

指定运行系统中用于控制报警视图的操作员控件。下表列出了报警视图中的操作员控件以及

它们的作用：

按钮   功能

“工具提

示”(Tooltip)
显示报警的工具提示。

“确

认”(Acknowledg
e)

确认报警。

“Loop-In-Alarm” 按下按键时将执行组态的函数（例如：

“ActivateScreen”）。这将调用包含所选报警的相关信息的

画面。

还会确认需要确认的报警。1)

1) 仅限为事件“报警回路”的所选报警组态了函数的情况。

选择报警类别

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“报警类别”(Alarm classes) 下，激活要在运行系统的报警视图中显示的报警类别。

运行系统中的访问保护

在报警视图属性的“属性”>“安全”组中组态访问保护。如果登录用户具有所需的权限，则

该用户可以使用报警视图中的操作员控件确认和编辑报警。如果登录用户没有所需的权限或

者没有用户登录，则按下“确认”(Acknowledge) 或“编辑”(Edit) 按钮或者双击报警行打开

登录对话框。
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定义列     
在巡视窗口中定义要在运行系统的报警视图中显示的列。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
2. 在“列”(Columns) 下激活要在运行系统中显示的列。

列顺序

如果启用了此属性，则可以在运行系统中更改报警视图的列顺序。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
2. 选择“列属性 > 列顺序”(Column properties > Column order)。

启用排序     
如果启用了此属性，则可以在运行系统中按日期和时间对报警视图中显示的报警进行排序。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
2. 选择“列属性 > 可按日期/时间排序”(Column properties > Sorting by date/time possible)。

过滤报警

此属性用于定义，在运行系统的扩展报警视图中，仅显示报警文本中包含已组态字符串的报

警。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 过滤器”(Properties > Properties > Filter)。
2. 在“过滤器字符串”(Filter string) 中输入所需过滤条件。

也可以使用“过滤器变量”(Filter tag) 字段来组态过滤器变量。过滤器变量的内容用作运行系
统中的过滤条件。

标识报警类别             
在报警视图的第一列中会显示一个图标。通过此符号，可以为报警类别分配报警。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
2. 选择“列 > 报警类别”(Columns > Alarm class)。
3. 打开“报警”(Alarms) 编辑器，然后单击“报警类别”(Alarm classes) 选项卡。

4. 为“显示名称”(Display name) 列中的报警类别指定一个图标，以便用于标识该类别的报警。

说明

无法对“报警视图”(alarm view) 对象进行分组。 
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指定报警类别的颜色

可以在运行系统中以不同的颜色显示所选报警类别的报警。在“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑

器中指定报警的背景色。

1. 打开“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器，然后单击“报警类别”(Alarm classes) 选项卡。

2. 在“属性 > 属性 > 颜色”(Properties > Properties > Colors) 下定义报警颜色。

3. 要在报警视图中以定义的颜色显示报警，请激活“运行系统设置 > 报警 > 常规”(Runtime 
settings > Alarms > General) 下的选项“报警类别颜色”(Alarm class colors)。

定义显示区域

可以选择一个变量，用于定义开始显示报警的时间。允许使用下列数据类型：

• 外部变量：Date、Date_and_Time、Time_of_Day
• 内部变量：DateTime
若要定义显示区域，请按如下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 显示”(Properties > Properties > Display)。
2. 在“显示区域的控制变量”(Control tag for the display area) 下，定义用于指定时间的变量。

组态行为

显示列标题

报警视图的布局取决于控制面板中的视图设置。根据设置的不同，列标题可能会被截断。可

在控制面板的“显示 > 布局”(Display > Layout) 选项卡下找到此设置。要正确显示列标题，需

要在“窗口和按钮”(Windows and buttons) 中将显示设置为“Windows 经典”(Windows 
Classic) 样式。

这种情况仅在组态期间发生。列标题在运行系统中可正确显示。 

显示操作按钮

报警视图中按钮的显示取决于所组态的大小。因此应该检查 HMI 设备，是否所有必需的按

钮都可用。

参见

报警窗口 (页 473)
报警指示器 (页 476)
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为已激活报警组态报警视图 (页 912)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.49 报警窗口 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

使用   
报警将在报警视图或 HMI 设备的报警窗口中显示。报警窗口的布局和操作与报警视图的类

似。报警窗口中的下列特性与报警视图相同：

• 报警窗口

• 报警行：精简系列面板不支持报警行。

报警窗口在“全局画面”编辑器中组态。 
未将报警窗口分配给任何画面。根据组态，当属于特定报警类别的报警处于激活状态时，报

警窗口将打开。根据组态，仅当确认报警后，该窗口才关闭。

说明

在工程组态系统中，可以实现动态化，例如动态化巡视窗口的“属性 > 动画”(Properties > 
Animations) 中某个对象的显示。在运行系统中，“简单报警窗口”(Simple alarm window) 对
象不支持动画。如果已组态某个动画，并希望执行某项操作（例如执行项目一致性检查），

则系统会在“输出”(Output) 窗口中显示一条错误报警。

简单报警窗口

设备版本 V13 及以下版本的精简系列面板，使用简单的报警窗口显示报警。 
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布局   
在巡视窗口中，可自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。可以按照与组态

报警视图相同的方式组态报警窗口。另外，还可修改下列属性：

• 固定报警窗口：指定在画面更改后报警窗口仍保留原焦点。

• 窗口：定义在运行系统报警窗口中的操作员输入和响应。

说明

如果输出其它报警类别，则将在运行过程先按报警类别对其排序，然后再根据报警发生

时间进行排序。

操作员控件   
在巡视窗口的“属性 > 显示 > 设置”(Properties >Display > Settings) 下，指定运行系统中用

于控制报警视图的操作员控件。下表显示了报警窗口中的操作员控件以及它们的作用：

按钮   功能

“工具提

示”(Tooltip)
显示报警的工具提示。

“确

认”(Acknowledg
e)

确认报警。

“Loop-In-Alarm” 每次击键操作时执行组态的函数（例如：

“ActivateScreen”）。在此可以调用包含所选报警信息的画

面。

还可以确认报警。1)

1)前提条件是已针对“报警循环”事件的所选报警组态函数。
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运行系统中的访问保护

在报警视图的巡视窗口中的“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 下，

组态访问保护。如果登录用户具有所需的权限，则该用户可以使用报警视图中的操作员控件

确认和编辑报警。如果登录用户没有所需的权限或者没有用户登录，则单击“确认”或“编

辑”按钮或者双击报警行将打开登录对话框。

说明

精简系列面板

访问保护不适用于精简系列面板。

激活报警窗口的焦点

要使报警窗口在画面更改后不丢失焦点，请选择下列选项：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 模式”(Properties > Properties > Mode)。
2. 启用“标签”。

窗口

在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 模式 > 窗口”(Properties > Properties > Mode > Window) 下，

定义报警窗口的响应。下表显示了可能的属性：

选项 功能

自动显示 例如，发生系统事件时自动显示报警窗口。

可关闭 设置时间结束后窗口再次关闭。可在报警设置中定义显示持续时

间。 
模式的 报警窗口被链接到一个确认项，例如：必须确认报警。如果焦点

为模式报警窗口，则无法使用后面画面中的按钮。将执行功能键

所组态的功能。 
可调整大小 您可以更改运行系统中报警窗口的大小。

参见

报警视图，高级 (页 468)
报警指示器 (页 476)
组态报警窗口 (页 919)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.50 报警指示器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

应用   
报警指示器是根据组态显示当前错误或显示需要进行确认的错误的图形符号。报警指示器在

“全局画面”编辑器中组态。下图为一个报警指示器：

报警类别   
在巡视窗口的“常规 > 报警类别”(General > Alarm classes) 下，定义使用报警指示器显示哪

些报警类别。报警类别，如“Warnings”或“Errors”。

定义运行系统中的操作员控件   
1. 选择画面中的报警指示器。

2. 在巡视窗口中单击“事件 > 单击”(Events > Click) 或“闪烁时单击”(Click when flashing)。
3.“函数列表”打开。单击函数列表的第一行。将打开项目中可用的系统函数和脚本列表。

4. 选择“报警”下的“ShowAlarmWindow”系统函数。

5. 在“对象名称”下，从选择列表中选择报警窗口的名称。在“布局”下，定义报警窗口应该
是显示、隐藏还是在两种状态之间切换。

参见

报警视图，高级 (页 468)
报警窗口 (页 473)
组态报警指示器  (页 920)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.51 选项按钮 (RT Professional)

应用

使用“选项按钮”对象，可以显示和选择多个选项。 操作员可分别选择这些选项之一。 默
认情况下已启用其中的一个选项，操作员只需根据需要更改默认值。 若要将选项按钮合并

到过程中，需要将相应属性动态化。

布局

在巡视窗口中，可自定义对象位置、几何形状、样式、边框和颜色设置。特别是，可以修改

下列属性：

• 域的数目

• 选择域： 指定将哪些域显示为已激活。

指定域数目

可以在巡视窗口中指定域的数目：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“标签 > 域数目”(Label > Number of fields) 区域中定义所需的域数目。

“域数目”(Number of fields) 的值还指示出“索引”(Index) 属性的上限值。 更改此值可能有以

下效果：

• 增加域数目

在具有“索引”(Index) 属性的 高值的域下添加新的域。 新域的标准标签可通过“字体 > 
文本”(Font > Text) 来更改。

• 减少域数目

将删除“索引”(Index) 属性的值大于新值的所有域。

指定选项按钮的默认设置

“默认”(Default) 属性用于指定要将选项按钮的哪些域显示为已激活。 如果域的默认设置是

需要将其激活，请在表行中的“常规”(General) 下激活“默认”(Default) 域。 每次只能激活

一个域。 
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参见

复选框  (页 435)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.52 PDF 视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

用途

使用“PDF 视图”对象可以投射 PDF 视图，在此视图上，操作员可以在运行时打开并显示 PDF 
格式的文档。在这种情况下，PDF 格式文档位于相应 HMI 设备的内部或外部存储器中。 
PDF 视图支持 PDF 版本 1.0 到 1.7。PDF 版本 1.4 到 1.7 支持搜索功能。

可在以下位置组态 PDF 视图： 
• 在画面中

• 在模板中

• 在滑入画面中 
• 在弹出画面中

说明

在项目中可多次组态“PDF 视图”对象。不过，一次 多只能激活一个 PDF 视图。

说明

“PDF 视图”对象的设备相关性

“PDF 视图”对象仅适用于 KTP 移动面板、精智面板和 RT Advanced。
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说明

每个画面中仅可插入一个“PDF 视图”对象。

布局

可在巡视窗口中提供有关 PDF 视图位置和大小的信息。特别是，可以修改下列属性：

• 文件名称：指定在 PDF 视图中默认打开的 PDF 文件。

• 文件名称变量：指定可打开任何 PDF 文件的变量。

• 工具栏：指定工具栏按钮。如果所有按钮均已禁用，则运行系统中不会显示工具栏。

基本步骤

1. 在“变量”(Tag) 编辑器中创建“字符串”数据类型的内部变量，例如“PDFFile”。
2. 在“画面”编辑器中将 PDF 视图插入画面。可在“工具 > 控件”(Tools > Controls) 任务卡中找

到 PDF 视图。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
4. 在“文件名”(File name) 中输入在运行系统中默认打开的 PDF 文件的文件名。

也可以将“文件名”(File name) 字段留空。

5. 对于“文件名变量”(File name tag)，请从选择列表中选择“PDFFile”变量。

6. 在“画面”(Screens) 编辑器中，将一个 I/O 域插入画面中。

7. 在巡视窗口“属性 > 属性 > 常规 > 变量”(Properties > Properties > General > Tag) 的 IO 域中，
从选择列表中选择“PDFFile”变量。

8. 在巡视窗口的“文件名变量”(File name tag) 下，将“PDFFile”变量分配给 PDF 视图。

9. 在组态的 I/O 域中创建一个用于标签的文本域，例如“PDF 路径”(PDF path)。
如果操作员在 I/O 域中输入文件名和相关路径，则 PDF 视图将打开相应文件。

工具栏 (RT Advanced)
在 Runtime Advanced 中，可以为 PDF 视图组态工具栏，用于在运行系统中对 PDF 视图进行

操作。 
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在工程组态系统中巡视窗口的“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbar) 下
组态仅在运行系统的 PDF 视图中可见的操作员控件：

• 搜索：指定是否显示搜索栏以及“前进”(Forward) 和“后退”(Backward) 按钮。

要在显示的文档中搜索，请在搜索字段中输入搜索条目。搜索文本不能包含超过 255 个
字符。找到的文本在 PDF 视图中突出显示。您可以使用“前进”(Forward) 和“后

退”(Backward) 按钮在文本形式的搜索结果之间导航。如果找到的文本位于可视区域之外，

则 PDF 显示将自动滚动到搜索结果。

如果在文档中找不到要搜索的术语，则搜索框会突出显示为黄色，而导航按钮会显示为

灰色。搜索文本不能包含超过 255 个字符。在搜索中会忽略换行符及其它格式字符。

说明

在版本为 1.3 或更旧版本的 PDF 文档中，不支持搜索包含特殊字符或变音符号的文本。

• 复制：指定显示“选择/移动”(Select/Move) 和“复制”(Copy) 按钮。

要选择文本的所需部分，可借助“选择”(Select) 符号在 PDF 视图中开启选择模式。在第

一个字符前单击，并将光标拖动到文本上方来选择文本部分。所需部分突出显示为蓝色。

选择相应的文本后，单击“复制”(Copy)，复制所选文本。保存在剪贴板中的文本可插入

到其它对象中。 
即使选定部分包含图像和其它对象，也只会将文本从选定区域复制到剪贴板。 
只会将当前显示在 PDF 查看器中的文本复制到剪贴板。在进行选择时，确保文本的所需

部分完全可见。 
• 缩放：指定显示“放大”(Zoom In)、“缩小”(Zoom Out)、“适应页面宽度”(Fit to Page 

Width) 以及“适应页面高度”(Fit to Page Height) 按钮。

您可以使用缩放栏中的按钮调整 PDF 视图。默认情况下，使用“适应页面宽度”(Adapt to 
page width) 设置打开文档。如果您根据页面高度来调整视图，则整个页面将显示在 PDF 
视图中。

操作员控件 名称 功能

“浏览”(Browse) 在文档中搜索字符串。 
可使用箭头向前和向后导航搜索结果。

“选择”(Select) 选择文本。

“复制”(Copy) 复制所选文本。

 
“移动”(Move) 水平和垂直移动视图。
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操作员控件 名称 功能

“适应页面宽度”(Fit to 
Page Width)

根据页面宽度调整显示画面。

“适应页面高度”(Fit to 
Page Height)

根据页面高度调整显示画面。

“放大”(Zoom in) 放大显示画面。

“缩小”(Zoom out) 缩小显示画面。 

组态操作员控件       
操作员控件是在过程画面中组态的按钮或 HMI 设备上的软键，用于操作对象。 
请自行组态操作员控件（例如按钮），然后将这些操作员控件与系统函数链接起来。

1. 例如，将“按钮”对象从工具箱拖到画面上。

2. 输入任意长度的文本。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
将打开“函数列表”(Function list) 对话框。

4. 可以在“画面对象的键盘操作”(Keyboard operation for screen objects) 组的系统函数列表中
找到用于操作 PDF 视图的系统函数。
可从列表中选择函数，例如，选择“PDFZoomIn”。

5. 从“画面对象”(Screen object) 列表中，选择 PDF 视图的对象名称，以对其执行相应的命令。

系统函数

以下系统函数适用于“PDF 视图”对象：

系统函数 说明

“PDFZoomIn” 放大一个缩放级别

“PDFZoomOut” 缩小一个缩放级别

“PDFGotoNextPage” 移至下一页

“PDFGotoPreviousPa
ge”

移至上一页 

“PDFGotoFirstPage” 移至第一页

“PDFGotoLastPage” 移至 后一页

“PDFFitToWidth” 使 PDF 文件的显示适合 PDF 视图窗口的宽度
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系统函数 说明

“PDFFitToHeight” 使 PDF 文件的显示适合 PDF 视图窗口的高度

“PDFZoomOriginal” 将显示更改为原始大小

“PDFScrollUp” 向上滚动

“PDFScrollDown” 向下滚动

“PDFScrollLeft” 向左滚动

“PDFScrollRight” 向右滚动

“PDFGotoPage” 移至指定页

说明

所有 HMI 设备上的滚动操作同样适用于多点触控操作。

下图显示含有已组态操作员控件的 PDF 视图：
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注释

与 Adobe Acrobat 相比，PDF 视图的功能有限：

• PDF 视图不支持链接。

• PDF 视图支持以下缩放级别：

– KTP 移动面板和精智面板的缩放级别为 25％ 至 200％
– Runtime Advanced 的缩放级别为 25％ 至 400％

说明

在 Runtime Advanced 中，可以使用多点触控手势缩放视图。可以使用两指缩放来放大/缩小

视图。

说明

在 Runtime Advanced 中，使用 PDF 视图时，PDF 文件中无法显示弹出式便笺（便笺）。

说明

“PDF 视图”对象无法使用 VB 语言脚本寻址。

说明

要显示和滚动浏览大型 PDF 文件，需要占用很多 RAM。在这种情况下，会显示系统事件 
130000“RAM 不足”(Not enough RAM)。

参见

WinCC Runtime Advanced 对象 (页 360)
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2.9.2.53 PLC 代码视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

使用

“PLC 代码视图”(PLC code view) 对象用于显示使用 LAD、FBD 或 GRAPH 编程语言进行编写的

用户程序和安全程序（F 块）的当前程序状态。执行 GRAPH 顺控程序时发生的错误会直接

显示在相应的步。

PLC 代码视图分为以下区域：

• 标题 
标题将显示 PLC 名称、FB 名称，以及运行系统中的网络数量和名称。

• 信息区域 
PLC 网络会以图形形式显示在运行系统的信息区域中。

• 符号表

符号表显示操作数的符号名称、操作数的绝对地址以及相应的注释。 
• 工具栏 

工具栏在运行系统中显示 PLC 代码视图中可用的按钮。 

说明

“PLC 代码视图”(PLC Code View) 对象不能用于面板、全局画面、弹出画面和滑入画面中。
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说明

“PLC 代码视图”对象的设备相关性

“PLC 代码视图”对象适用于显示屏尺寸为 7" 或以上的 RT Advanced、精智面板和 KTP 移动

面板。

布局

在巡视窗口中，可以更改对象的位置、样式、颜色和字体的设置。重要的是，还可以在此处

调整工具栏按钮。

• 可以在“显示 > 显示标题（路径）”(Display > Show header (path)) 下指定 PLC 代码视图

标题中路径信息的显示。

• 可以在“符号表行 > 可见行数”(Symbol table lines > Number of visible lines) 下指定运行

系统的符号表中显示的行数。

• 可以在“GRAPH 详细信息区域 > GRAPH 详细信息区域宽度 (%)”(GRAPH detail area > GRAPH 
detail area width (%)) 下指定与信息区域相关的详细信息视图宽度。

• 可以在“GRAPH 视图 > 两行视图”(GRAPH view > Two-line view) 下指定运行系统中 GRAPH 
步进名称的两行显示。

要启用两行视图，必须在“选项 > 设置 > PLC 编程 > GRAPH > 步进名称和转换名称的长

度”(Options > Settings > PLC programming > GRAPH > Length of step and transition 
names) 下选择“显示两行”(Show two lines) 选项。

工具栏 
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 工具栏 > 按钮”(Properties > Properties > Toolbar > Buttons) 下，

组态在运行系统中用于操作 PLC 代码视图的操作员控件。 

操作员控件 名称 功能

“符号区域”(Symbol area) 显示符号区域。

“上一个网络”(Previous 
network)

导航至上一个网络

“下一个网络”(Next 
network)

导航至下一个网络

“放大”(Zoom in) 放大信息区域。
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操作员控件 名称 功能

“缩小”(Zoom out) 缩小信息区域。

“详细信息”(Detail) 显示详细视图。

“步进模式”(Step mode) 在手动和自动步进选择之间切换，实现主动

步进。

“转换或互锁”(Transition 
or Interlock)

在转换和互锁网络视图之间切换。

“实际值或初始值”(Actual 
values or initial values)

在实际值视图和初始值视图之间进行切换。

“单一网络或整个函数块”在具有输入逻辑的单一网络视图与整个函数

块的视图之间切换。

组态 PLC 代码视图

1. 从工具箱视图中拖放 PLC 代码视图。 
2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbar)。
3. 选择运行系统所需的按钮，例如：下一个网络、前一个网络、步模式。 
4. 必要时，组态按钮显示，例如，背景颜色或填充图案。

5. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。 
6. 选择运行系统的设备视图中所需的列。 
7. 根据需要自定义列标题或顺序。

8. 在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 中选择操作权限。

使用键盘控制 PLC 代码视图 
要使用键盘控制 PLC 代码视图，请执行如下操作：

1. 反复按下 <Tab> 键，直至焦点位于所需按钮上。
可使用 <Shift + Tab> 快捷键导航回前一个按钮。

2. 按下 <Enter>。
命令随即执行。 

触摸屏操作

不支持以手指拖动的方式在 PLC 代码视图的符号表中滚动。

要在符号表中水平和垂直滚动，请使用滚动条和滚动箭头。
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多语言 GRAPH 名称

WinCC 支持以 5.0 及以上版本多语言显示 GRAPH 块的步进名称和转换名称。在运行系统进

行语言切换后，步进名称和转换名称随后将以选定的运行系统语言显示。如果所选语言在 
GRAPH 块中不可用，则名称将以默认语言（英文）显示。

PLC 代码视图中的助记符

PLC 代码查看器显示在 TIA Portal 中设置的助记符中的数据。默认情况下设置国际助记符。国

际助记符在运行系统中为所有已组态语言的显示地址提供 ID“IO”，与所组态的运行系统语言

无关。

运行系统中 PLC 的属性

如果 PLC 连接到 WinCC 中的 PLC 代码视图，并且运行系统正在运行，则更改 PLC 的名称将

触发错误。因此，请勿更改 PLC 名称、IP 地址或 HMI 连接的其它属性。

“PLC 代码视图”对象中的变量寻址

“PLC 代码视图”对象仅支持对变量进行符号寻址。如果未对操作数进行符号寻址，则无法显

示带有操作数的程序段，并且会生成错误消息。

显示时间值常量

显示时间值常量时，会在 PLC 代码视图中以“时/分/秒/”格式显示时间，具体取决于工程组

态系统中组态的输入。例如，在工程组态系统中指定的常量“150 s”会在运行系统中显示为“2 
min 30 s”。

参见

通过 ProDiag 监控设备和工厂 (页 1996)
支持的数据类型 (页 2029)
支持的指令 (页 2023)
组态 PLC 代码视图 (页 2017)
组态 PLC 代码视图 (页 2017)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.54 PLC 代码视图 (RT Professional)

使用

“PLC 代码视图”对象适用于 HMI 设备的 WinCC Runtime Professional。该对象用于显示使用 
LAD、FBD 或 GRAPH 编程语言编写过的 PLC 程序的当前状态。执行 GRAPH 步顺控程序时发

生的错误会直接显示在相应的步。

PLC 代码视图分为以下区域：

• 工具栏 
工具栏在运行系统中显示 PLC 代码视图中可用的按钮。 

• 标题 
标题将显示 PLC 名称、FB 名称，以及运行系统中的网络数量和名称。

• 网络区域 
PLC 网络会以图形形式显示在运行系统的网络区域中。

• 符号表

符号表显示操作数的符号名称、操作数的绝对地址以及相应的注释。 

说明

“PLC 代码视图”对象不能在组或面板中使用。
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布局

在巡视窗口中，可以定制对象的位置、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改下列属性：

• “工具栏 > 工具栏按钮”(Toolbar > Toolbar buttons) 下的工具栏按钮

• “符号表行 > 可见行数”(Symbol table lines > Number of visible lines) 下的运行系统符号

表中显示的行数 
• “GRAPH 视图 > 两行视图”(GRAPH view > Two-line view) 下的运行系统中 GRAPH 步进名

称的两行显示 
要启用两行视图，必须在“选项 > 设置 > PLC 编程 > GRAPH > 步进名称和转换名称的长

度”(Options > Settings > PLC programming > GRAPH > Length of step and transition 
names) 下选择“显示两行”(Show two lines) 选项。

显示网络

要在 PLC 代码视图中显示的网络由用户自定义函数确定。根据 PLC 程序的编程语言，可以从

用户自定义函数中调用下列 API 函数之一：

• OpenViewerIECPLByCall
• OpenViewerIECPLByFCCall
• OpenViewerIECPLByAssignment
• OpenViewerS7GraphByBlock
有关如何设置用户自定义函数的详细信息和示例，请参见 API 函数描述。

工具栏 
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 工具栏 > 按钮”(Properties > Properties > Toolbar > Buttons) 下，

组态在运行系统中用于操作 PLC 代码视图的操作员控件。 

操作员控件 名称 功能

“符号区域”(Symbol area) 显示符号区域。

“上一个网络”(Previous 
network)

导航至上一个网络

“下一个网络”(Next 
network)

导航至下一个网络

“放大”(Zoom in) 放大信息区域。
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操作员控件 名称 功能

“缩小”(Zoom out) 缩小信息区域。

“详细信息”(Detail) 显示详细视图。

“步进模式”(Step mode) 在手动和自动步进选择之间切换，实现主动

步进。

“转换或互锁”(Transition 
or Interlock)

在转换视图和互锁视图之间切换。

“实际值或初始值”(Actual 
or initial values)

在实际值视图和初始值视图之间进行切换。

“单一网络或整个函数块”在具有输入逻辑的单一网络视图与整个函数

块的视图之间切换。

多语言 GRAPH 名称

WinCC 支持以 5.0 及以上版本多语言显示 GRAPH 块的步进名称和转换名称。在运行系统进

行语言切换后，步进名称和转换名称随后将以选定的运行系统语言显示。如果所选语言在 
GRAPH 块中不可用，则名称将以默认语言（英文）显示。

运行系统中 PLC 的属性

如果 PLC 连接到 WinCC 中的 PLC 代码视图，并且运行系统正在运行，则更改 PLC 的名称将

触发错误。因此，请勿更改 PLC 名称、IP 地址或 HMI 连接的其它属性。

将 PLC 加载到更高版本 TIA Portal 时的错误消息

如果旧版本 WinCC 中的 PLC 代码视图访问新版本中加载的 PLC 程序，则将输出一条错误消

息。请确保 PLC 和 HMI 加载到相同版本的 TIA Portal 中。  

“PLC 代码视图”对象中的变量寻址

“PLC 代码视图”对象仅支持对变量进行符号寻址。如果未对操作数进行符号寻址，则无法显

示带有操作数的程序段，并且会生成错误消息。
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参见

组态 PLC 代码视图 (页 2017)
组态 PLC 代码视图 (页 2017)
通过 ProDiag 监控设备和工厂 (页 1996)
支持的指令 (页 2038)
支持的数据类型 (页 2029)

2.9.2.55 多边形 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
“多边形”是可用背景颜色填充的闭合对象。

布局     
在巡视窗口中，可自定义对象位置、形状、样式和颜色的设置。 特别是，可以自定义下列

属性：

几何形状： 修改、删除或添加转角。

几何形状         
转角点按照其创建顺序编号。 可更改、删除或添加更多转角点：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“几何形状”区域中，选择所需的转角点。 在“位置 X”(X position) 和“位置 Y”(Y position) 

处输入数值。

3. 要添加转角点，请单击  按钮。

4. 要删除转角点，请单击  按钮。
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其它方法

还可使用鼠标来更改、删除或添加新的转角点：

1. 选择对象。 将鼠标指针放在期望的转角上。 鼠标指针将变成十字准线。

2. 按住鼠标按钮，向期望的方向拖动转角。

3. 右击想要插入转角点的位置。 从快捷菜单中选择“添加点”(Add point)。

在运行系统中组态旋转

可将“多边形”对象组态为在运行期间围绕某个参考点旋转。 只有在安装了 Runtime 
Professional 的设备上，才可以在运行期间使用旋转功能。

以“度”为单位输入旋转角度值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“旋转”区域中输入下列属性的值。

– X
– Y
– 角

参见

折线 (页 492)
在运行系统中旋转对象 (页 140)

2.9.2.56 折线 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
“折线”是开放的对象。如果想要用颜色填充对象，则使用“折线”对象。
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布局   
在巡视窗口中，可自定义对象位置、形状、样式和颜色的设置。即，可以修改下列属性：

• 线始端和线末端：指定线始端和线末端的类型。

• 几何形状：修改、删除或添加转角。

线始端和线末端         
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties >"Appearance) 下，定义线的起

点和终点。例如，使用箭头作为起点和终点。可用的起点和终点与设备有关。

几何形状         
转角点按照其创建顺序编号。可更改、删除或添加更多转角点：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“几何形状”区域中，选择所需的转角点。在“位置 X”(X position) 和“位置 Y”(Y position) 

处输入数值。

3. 要添加转角点，请单击  按钮。

4. 要删除转角点，请单击  按钮。

其它方法

还可使用鼠标来更改、删除或添加新的转角点：

1. 选择对象。将鼠标指针放在期望的转角上。鼠标指针将变成十字准线。

2. 按住鼠标按钮，向期望的方向拖动转角。

在运行系统中组态旋转

可将“折线”对象组态为在运行期间围绕某个参考点旋转。只有在安装了运行系统专业版的

设备上，才可以在运行系统中使用旋转功能。

以“度”为单位输入旋转角度值。

1. 在巡视窗口中单击“布局”。

2. 在“旋转”区域中输入下列属性的值。

– X
– Y
– 角
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参见

多边形 (页 491)

2.9.2.57 ProDiag 概览 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

使用

“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象提供了运行系统中已组态监视的当前状态概览。出现

错误时，会在 ProDiag 概览中确定错误类型和错误类别。可以直接导航至报警视图中的错误

消息，并使受影响的程序代码显示在 PLC 代码视图中。  

说明

“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象不能用于面板或全局画面中。

说明

“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象的设备相关性

“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象适用于 RT Advanced、RT Professional、精智面板和 
KTP 移动面板。

布局

在巡视窗口中，可自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修

改下列属性： 
• 显示的按钮

• 类别名称和颜色

• 监视类型的名称和颜色
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组态 ProDiag 概览

CPU 和 ProDiag FB 已创建。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“变量”(Tag) 属性下，打开选择按钮。

3. 选择 ProDiag FB 的状态。
 或者将状态变量从详细视图中拖动至所需使用点。

4. 在“输出 > 类别”(Output > Categories) 下，定义类别的名称、颜色和闪烁行为。

5. 在“输出 > 监控类型”(Output > Supervision types) 下，定义监控类型的名称、颜色和闪烁行
为。

6. 在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 下选择操作权限。

组态精简视图

可以在精简视图中组态 ProDiag 概览。  

在“属性 > 外观 > 选项”(Properties > Appearance > Options) 下禁用类别和监视类型的显示。

在“属性 > 工具栏 > 常规”(Properties > Toolbar > General) 下禁用所有按钮。

监视类型和类别

在“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象中， 多可以显示八种监视类别和六种监视类型。

以下预定义的类别和监视类型可用：

名称 类别

E 错误

W 警告

I 信息

根据要求，对已默认创建的类别 C4 到 C8 进行重命名。

名称 监视类型

O 操作数错误

I 互锁错误

R 响应错误

A 操作错误
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名称 监视类型

P 位置错误

M 报警

可以在“巡视”(Inspector) 窗口中的“输出”(Output) 下，随时更改监视类型和类别的显示符

号。

符号

在巡视窗口中的“属性 > 外观 > 选项”(Properties > Appearance > Options) 下，指定显示在 
ProDiag 概览中的符号。ProDiag 概览中含有以下符号： 

图标 名称 功能

帮助 打开用户定义的工具提示。 

信息 显示监视的信息。

错误 指示已出现错误。

“报警视图”(Alarm view) 按钮

要在 ProDiag 概览中显示“报警视图”(Alarm view)，请在“属性 > 工具栏 > 常规”(Properties 
> Toolbar > General) 下选择“显示报警窗口按钮”(Show alarm window button) 属性。

按钮 名称 功能

报警视图 打开含有错误消息的已组态报警视图。

禁用显示

如果在运行期间与控制器之间的连接发生故障，则对象“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 将
呈灰显（不可用）。出现这种禁用显示情况的原因如下：

• 控制器已禁用

• 已从控制程序中删除了组态的 ProDiag 程序块

• 控制器处于停止模式

消除错误原因并重新建立连接后，ProDiag 概览便会立即显示运行期间监视的当前在线状态。
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参见

通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (页 1996)
操作数监控的基本知识 (页 1996)
组态 ProDiag 概述 (页 2006)
通过 ProDiag 监控设备和工厂 (页 1996)

2.9.2.58 矩形

应用 
“矩形”是可用颜色填充的闭合对象。

布局  
在巡视窗口中，可以定制对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。具体地说，可以修改

下列属性：

• 转角半径： 指定矩形顶点与圆角起点之间的水平距离和垂直距离。

转角半径   
可以根据需要将“矩形”对象的转角定义为圆角。 如果将属性“X”和“Y”的值设置为 100%，则

矩形会显示为椭圆。 只要这两个属性之一的值为 0%，就会显示不带圆角的正常矩形。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“转角半径”(Corner radius) 区域中输入“X”的值。

输入值是矩形一半宽度的百分比。

3. 在“转角半径”(Corner radius) 区域中输入“Y”的值。
输入值是矩形一半高度的百分比。

参见

对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.59 配方视图 (RT Professional)

应用   
“配方视图”对象用于显示和修改配方。

布局     
在巡视窗口中，可以定制对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修

改下列属性：

• 日志/视图：定义配方或配方查询

• 工具栏：定义配方视图的操作员控件。

• 列：指定在配方数据记录中显示的列。

日志/视图

在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 日志/视图”(Properties > Properties > General > Log/
View) 下，定义在配方视图中显示的配方或配方查询。
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工具栏     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 按钮”(Properties > Properties > Buttons) 下，组态在运行系统

中用于操作配方视图的控制元素。在简单配方视图中，操作元素基于菜单功能。

操作员控件   说明

“工具提示” 调用用于配方显示的信息文本。

“组态对话框”(Configuration 
dialog)

打开组态对话框，在其中可更改配方显示的

属性。

“选择数据连接”(Select data 
connection)

打开用于选择配方或配方查询的对话框。配

方数据随后将显示在配方视图的表格中。

“第一行” 通过按钮在表中显示第一条数据记录。 

“上一行” 通过按钮在表中显示前一条数据记录。

“下一行” 通过按钮在表中显示下一条数据记录。

“ 后一行” 通过按钮在表中显示 后一条数据记录。

“删除行” 删除所标记行的内容。

“剪切行” 剪切所标记行的内容。

“复制行” 复制所标记行的内容。

“粘贴行” 从所标记行开始插入已复制或剪切下的行的

内容。

“读取变量”(Read tags) 通过按钮读取所连接的 WinCC 变量的内容，

并将其写入配方元素。为了能使用该按钮，

必须在显示的配方中激活“变量”通信类

型。配方元素必须与变量相连。

“写入变量”(Write tags) 将配方元素的内容写入连接的 WinCC 变量。

为了能使用该按钮，必须在显示的配方中激

活“变量”通信类型。配方元素必须与变量

相连。

“导入日志” 使用此按钮将 CSV 文件从项目文件夹的“ua”
目录导入到配方视图的表中。
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操作员控件   说明

“导出日志” 加载时，通过按钮将带有表标题的表的原始

内容导出。配方以 CSV 文件的形式保存在项

目文件夹的“ua”目录中。 
“排序对话框”(Sort dialog) 打开用于对显示的列进行自定义排序的对话

框。

“打印”(Print) 启动显示值的打印输出。用于打印的打印作

业在组态对话框的“常规”(General) 选项卡

上定义。 
“设置时基” 打开用于设置所用时间的时基的对话框。

“导出数据”(Export data) 使用此按钮可以按照组态将配方或配方查询

导出到 CSV 文件，但其中包含当前运行系统

数据。如果激活“显示对话框”(Display 
dialog) 选项，则会打开一个对话框，从中可

查看导出设置并启动导出。通过适当的操作

员授权，您还可以选择用于导出的文件和目

录。

如果没有显示对话框，则立即开始将数据导

出到默认文件。

“用户定义”(User-defined) 显示由用户创建的第一个按钮。可对此按钮

的功能进行自定义。

列

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 列 > 列属性”(Properties > Properties > Columns > Column 
properties) 下，可定义在配方视图中显示的列。

组态行为

显示列标题

配方视图的布局取决于控制面板中的视图设置。根据设置的不同，列标题可能会被截断。可

在控制面板的“显示 > 外观”(Display > Appearance) 下找到此设置。要正确显示列标题，需

要在“窗口和按钮”(Windows and buttons) 中将显示设置为“Windows 经典”(Windows 
Classic) 样式。

这种情况仅在组态期间发生。列标题在运行系统中可正确显示。
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参见

显示配方 (页 1281)
配方视图的属性 (页 1283)
编辑配方数据 (页 1313)
组态保留 (页 2437)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.60 配方视图（V13 及更高版本） (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

用途

“配方视图”(Recipe view) 对象用于在 HMI 设备上显示配方。

说明

“高级配方视图”(Advanced recipe view) 对象的设备相关性

“高级配方视图”(Advanced recipe view) 对象适用于第二代精简系列面板、精智面板、设备

版本 V13 的移动面板等 HMI 设备。
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布局

在巡视窗口中，可自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修

改下列属性：

• 工具栏：定义配方视图的操作员控件。

• 显示编号：定义是否显示配方号以及配方数据记录号。

• 标签：设置配方名称和配方数据记录的标签。

操作员控件

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 按钮”(Properties > Properties > Buttons) 下，组态在运行系统

中用于操作配方视图的操作员控件。在简单配方视图中，这些操作元素基于菜单功能。

操作员控件   说明

“信息文本”(Info text) 调用所选配方组态的工具提示。

“添加数据记录”(Add data 
record)

在配方中，创建新的配方数据记录。

“删除数据记录”(Delete 
data record)

删除选定的数据记录。

“重命名”(Rename) 更改所选数据记录的名称。

“保存”(Save) 以当前名称保存已修改的记录。

“另存为”(Save as...) 以新名称保存已修改的记录。

“写入 PLC”(Write to PLC) 将当前值发送到 PLC。

“从 PLC 中读取”(Read from 
PLC)

从 PLC 中读取当前值。

“同步配方变

量”(Synchronize recipe 
tags)

比较所选数据记录与 PLC 中的值。
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显示编号

指定是否在运行系统中显示配方号以及配方数据记录号。配方号用于在项目中唯一标识配方。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 视图”(Properties > Properties > View)。
2. 选择“显示 > 显示编号”(Display > Display numbers)。

显示标签

此属性用于指定在配方视图中为配方和数据记录显示的名称。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 标签”(Properties > Properties > Label)。
2. 选择“显示标签”(Display labels)。
3. 输入配方和配方数据记录的标签。

组态期间的行为

显示列标题

配方视图的布局取决于控制面板中的视图设置。根据设置的不同，列标题可能会被截断。该

设置位于控制面板的“显示 > 外观”(Display > Appearance) 中。要正确显示列标题，需要在

“窗口和按钮”(Windows and buttons) 中将显示设置为“Windows 经典”(Windows Classic) 样
式。

这种情况仅在组态期间发生。列标题在运行系统中可正确显示。

在配方视图中进行滚动操作

配方视图包含在配方表中显示为文本列表的元素。如果先前已经选择了不包含文本列表的元

素，则只能在配方视图的表中的元素之间滚动。

2.9.2.61 配方视图，简单 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

用途     
“配方视图”对象用于显示和修改配方。
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说明

在设备版本为 12.0.0.0 或更早版本的设备上配置“简单配方视图”对象。

布局     
在巡视窗口中，可自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。甚至，可修改以

下特性：

• 工具栏：指定配方视图的菜单命令。

工具栏     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbar) 下，组态在运行系

统中用于操作配方视图的菜单项。

菜单命令 说明

“工具提示”(Tooltip) 调用所选配方组态的工具提示。

“添加数据记录”(Add data record) 在配方中，创建新的配方数据记录。

“删除数据记录”(Delete data 
record)

删除选定的数据记录。

“保存”(Save) 以当前名称保存已修改的记录。

“另存为”(Save as) 以新名称保存已修改的记录。

“写入 PLC”(Write to PLC) 将当前值发送到 PLC。
“从 PLC 中读取”(Read from PLC) 从 PLC 中读取当前值。

“重命名”(Rename) 显示“重命名”(Rename) 按钮。

“向前” 显示该菜单按钮。

“后退”(Back) 显示“后退”(Back) 按钮。
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2.9.2.62 配方视图，高级 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

高级配方视图   
“配方视图”对象用于显示和修改配方。根据具体的 HMI 设备，可提供高级用户视图或简单

用户视图

更改视图类型       
在显示尺寸大于 6" 的 HMI 设备中，既可使用高级配方视图又可使用简单配方视图来管理和

处理配方。在 V13 及以下版本的设备中，视图类型仅可用于进行组态。

说明

在组中不要使用简单配方视图。
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组态简单配方视图：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 选择“模式 > 显示类型 > 简单”(Mode > Display type > Simplified)。

说明

运行系统专业版、运行系统高级版和面板的行为

例如，在工程组态系统中，可以在巡视窗口的“动画”(Animations) 选项卡中动态控制对

象的可见性。在运行系统中，“简单配方视图”不支持动画。如果已组态某个动画，并

希望执行某项操作（例如检查项目的一致性），则系统会在“输出”(Output) 窗口中显示

一条错误报警。 

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以

修改下列属性：

• 操作员控件：定义配方视图的操作员控件。

• 显示编号：定义是否显示配方号以及配方数据记录号。

操作员控件     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 按钮”(Properties > Properties > Buttons) 下，组态在运行系统

中用于操作配方视图的操作员控件。在简单配方视图中，操作元素基于菜单功能。

操作员控件   说明

“工具提示”(Tooltip) 调用为所选配方组态的工具提示。

 “添加数据记录”(Add data 
record)

在配方中创建新的配方数据记录。

 “删除数据记录”(Delete data 
record)

删除选定的数据记录。

 “保存”(Save) 以当前名称保存已修改的记录。

 “另存为”(Save as) 以新名称保存已修改的记录。

“同步配方变

量”(Synchronize recipe 
tags)

比较所选数据记录的值与 PLC 中的值。

 “写入 PLC”(Write to PLC) 将当前值发送给 PLC。
 “从 PLC 读取”(Read from 

PLC)
从 PLC 读取当前值。
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显示数字     
指定是否在运行系统中显示配方号以及配方数据记录号。配方号用于在项目中唯一标识配方。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 视图”(Properties > Properties > View)。
2. 选择“显示 > 显示编号”(Display > Display numbers)。

组态行为

显示列标题

配方视图的布局取决于控制面板中的视图设置。根据设置的不同，列标题可能会被截断。该

设置位于控制面板的“显示 > 外观”(Display > Appearance) 中。要正确显示列标题，需要在

“窗口和按钮”(Windows and buttons) 中将显示设置为“Windows 经典”(Windows Classic) 样
式。

这种情况仅在组态期间发生。列标题在运行系统中可正确显示。

参见

配方视图，简单 (页 503)
高级配方视图的说明（V13 版本之前） (页 1204)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.63 圆形按钮 (RT Professional)

应用

“圆形按钮”对象用于对过程进行控制。 例如，可使用圆形按钮来确认报警。 若要将圆形按

钮合并到过程中，需要将相应属性动态化。 

布局

在巡视窗口中，可自定义对象位置、形状、样式和颜色的设置。特别是，可以自定义下列属

性：

模式： 指定圆形按钮显示为按下状态，还是显示为切换开关。
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类型： 例如，显示的圆形按钮可以包含文本和图形。 

显示已按下的圆形按钮

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 激活“模式 > 按下”(Mode > Pressed)。
3. 要将圆形按钮显示为双路开关，请激活“模式 > 切换”(Mode > Toggle)。

指定圆形按钮类型

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 例如，选择“图形和文本”(Graphics and text) 作为“类型”(Type)。

参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.64 管道 (RT Professional)

应用

使用“管道”对象，可以复制带有多个弯曲的连续管道。 若要复制管道系统，请将“管道”

对象连接到其它对象，例如管道弯头或 T 形管。  

布局

在巡视窗口中自定义对象的位置和颜色。 特别是，可以修改下列属性：

• 几何形状： 可以添加其它点并对象伸长。

一个管道可能有转角。转角点以其创建顺序进行编号。 可以单独将它们移动。 
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参见

弯管 (页 509)
T 形管 (页 541)
双 T 形管 (页 382)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.65 弯管 (RT Professional)

应用

使用“管道弯头”对象，可以显示管道弯头。 若要复制管道系统，请将“管道弯头”对象

连接到其它对象，例如管道弯头或双 T 形管。 

布局

在巡视窗口中自定义对象的位置和颜色。特别是，可以修改下列属性：   
• 角度： 可以指定管道弯头的起始和终止角度。

• 半径： 可以指定管道弯头的水平和垂直半径。 
各个属性是相互独立的。 
• 在更改“起始角度”(Start angle) 和“终止角度”(End angle) 时，宽度和高度也将自动改变。

“水平半径”(Horizontal radius) 和“垂直半径”(Vertical radius) 将保留。

• 在更改“水平半径”(Horizontal radius) 和“垂直半径”(Vertical radius) 时，宽度和高度也

将自动改变。

“起始角度”(Start angle) 和“终止角度”(End angle) 将保留。

• 在更改宽度和高度时，“水平半径”(Horizontal radius) 和“垂直半径”(Vertical radius) 也
将自动改变。

“起始角度”(Start angle) 和“终止角度”(End angle) 将保留。
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参见

管道 (页 508)
T 形管 (页 541)
双 T 形管 (页 382)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.66 开关 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

应用   
“开关”对象用于组态开关，以便在运行期间在两种预定义的状态之间进行切换。 可通过标

签或图形将“开关”对象的当前状态做可视化处理。

下图为一个“开关”类型的开关。

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。 特别是，可以自

定义下列属性：

• 类型： 定义对象的图形表示。
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类型   
在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 类型”(Properties > Properties > General >Type) 中，

指定按钮外观。

类型 描述

“开关” “开关”的两种状态均按开关的形式显示。 开关的位置指示当前状

态。 在运行期间通过滑动开关来改变状态。 
对于这种类型，可在“开关方向”(Switch orientation) 中指定开关的

运动方向。

“带有文本的开关” 该开关显示为一个按钮。 其当前状态通过标签显示。 在运行期间单

击相应按钮即可启动开关。

“带有图形的开关” 该开关显示为一个按钮。 其当前状态通过图形显示。 在运行期间单

击相应按钮即可启动开关。

说明

精简系列面板

“开关”类型不适用于精简系列面板。 

参见

对象概述 (页 105)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.67 按钮 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

应用   
“按钮”(Button) 对象可组态一个对象，操作员将在运行系统中使用该对象执行所有可组态的

功能。 
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布局   
在巡视窗口中，可自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。甚至，可修改以

下特性：

• 模式：定义对象的图形表示。

• 文本/图形：定义图形视图是静态的还是动态的。

• 定义热键：定义操作员用来启动该按钮的按键或快捷键。

说明

只能为带有按键的 HMI 设备定义热键。

模式     
在巡视窗口中“属性 > 属性 > 常规 > 模式”(Properties > Properties > General > Mode) 中定

义按钮显示。

模式 说明

“不可见”(Invisible) 该按钮在运行系统中不可见。

“文本”(Text) 按钮以文本形式显示。文本说明按钮的功能。

“图形”(Graphic) 按钮以图形形式显示。该图形表示按钮的功能。

“图形或文

本”(Graphics or text)
按钮以文本或图形形式显示。

如果图形无法显示，则显示相应的文本。

“图形和文

本”(Graphics and 
text)

按钮以文本和图形形式显示。 

根据不同设备提供不同的选项。

文本/图形 
“模式”属性设置将用于定义显示是静态的还是动态的。显示方式在巡视窗口的“属性 > 属性 

> 常规 > 文本”(Properties > Properties > General > Text) 或“图形”(Graphic) 中定义。
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例如，可以为“图形”或“文本”类型选择如下选项。

类型 选项 说明

“图形” “图形” 使用“按钮“未按下”时的图形”，指定“关闭”(OFF) 状态时按

钮中显示的图形。 
使用“按钮“已按下”时的图形”，指定“打开”(ON) 状态时按

钮中显示的图形。

“图形列表”按钮的图形取决于状态。根据状态显示图形列表中的相应条目。

“文本” “文本” 使用“按钮“未按下”时的文本”，指定“关闭”(OFF) 状态下按

钮中显示的文本。

使用“按钮“已按下”时的文本”，指定“打开”(ON) 状态时按

钮中显示的文本。

“文本列表”按钮的文本取决于状态。根据状态显示文本列表中的条目。

说明

在 WinCC Runtime Professional 中，按钮不可以使用文本列表和图形列表。 

定义热键     
在巡视窗口中定义一个按键或组合键，供操作员用于在运行期间控制按钮。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“热键”区域的选择列表中选择按键或组合键。

参见

示例： 组态用于语言切换的按钮 (页 264)
示例： 组态具有访问保护的按钮 (页 1481)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.68 滚动条

用途   
使用“滚动条”对象在已定义范围内监视和修改过程值。监视的范围以滚动条的形式显示。

通过调整滚动条，可以介入过程并更正显示的过程值。

说明

不要在“更改”事件处为用于执行 GMP 相关操作的受管制项目组态系统函数。 
而应该在变量的“数值更改”事件处组态系统函数，以便减少用户操作数。

布局   
在巡视窗口中，可以定制对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。具体地说，可根

据需要修改下列属性：

• 大值和 小值：指定标尺的 大和 小值。

• 显示当前值：指定是否显示在滚动条下显示控制器的当前位置。

• 显示棒图：隐藏棒图上方和下方的滚动条。

大值和 小值     
在巡视窗口中指定刻度的 大值和 小值。

1. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“ 大刻度值”(Maximum scale value) 和“ 小刻度值”(Minimum scale value) 中输入数

字。如果选择变量作为刻度端值，则该数字值不再可用。
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组态限值/范围

可以通过不同的颜色显示限值和范围。在巡视窗口中定义颜色。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 限值/范围”(Properties > Properties > Limits/Ranges)。
2. 激活要在运行系统中显示的限值/范围。

3. 必要时，可更改范围的默认颜色。 

说明

如果选择了选项“通过一个变量显示多个范围”(Show ranges from tag)，则 多可在滚动条

中显示五个范围（其值通过一个过程变量进行指定）。通过一个过程变量可为各个范围定义

相应的数值，这样您便与画面对象互连。

选项“通过一个变量显示多个范围”(Show ranges from tag) 适用于精智面板、KTP 移动面板

和 RT Advanced。

显示当前值   
在巡视窗口中指定在滚动条下方显示的当前位置的值。

1. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 选择“显示当前值”(Show current value)。

显示棒图   
可以隐藏棒图。

1. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 禁用“显示棒图”(Display bar)。

操作期间的行为

在以下情况下，滚动条控件上的显示值可能衍生自相关变量的实际值：

• 为滚动条控件组态的值范围（ 小值和 大值）与为滚动条控件变量组态的限值不对应。

• 对于有密码保护的滚动条控件，输入了无效的密码。

参见

对象的设备相关性 (页 353)

创建画面

2.9 显示和操作元素

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 515



2.9.2.69 按键开关 (Panels, Comfort Panels)

用途     
对象“钥匙开关”是 SIMATIC Mobile Panel 的一个可选控制元素。在运行系统中，钥匙开关

用于锁定可从 Mobile Panel 触发的功能。

在“全局画面”中组态对象“键开关”。

变量     
“变量”(Tag) 属性用于指定“键开关”对象在全局画面中的分配。 

说明

有关组态的注意事项

在启动运行系统后每次按下该按键时，即会将钥匙开关的当前状态写入到变量中。这样做可

能会导致钥匙开关变量与钥匙开关的位置不一致。

1. 如果变量具有过程连接，则在建立通讯后，当前值会从 PLC 中传送到该变量中。包含钥匙当
前位置的变量将被该过程覆盖。钥匙开关变量可能不再反映钥匙开关的当前值(例如，如果旋
转钥匙时关闭了 Mobile Panel)。

2. 如果在与 PLC 建立通信前按下键开关（例如，某个设备启动后），则键开关变量的值可能无
法发送到 PLC 中。在这种情况下，PLC 中该变量的值与当前的钥匙位置不一致。

这样就要求使用特定的组态来确保钥匙开关变量总是能够反映钥匙开关的实际位置。请参见

以下基本操作步骤说明。
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基本步骤

1. 在“连接”编辑器中指定到 PLC 的连接。激活“协调”区域指针，以确保状态位对 PLC 端可用。

2. 在“变量”编辑器中创建 3 个变量。

– 内部变量：Position_Keyswitch
– 外部变量：辅助变量

– 外部变量：Keyswitch_PLC
3. 打开“Position_Keyswitch”变量的巡视窗口。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 值更改”(Properties > Events > Value change)。
5. 单击函数列表的第一行。列表打开，显示项目中可用的系统函数。

6. 选择系统函数“SetTag”。
– 在“变量（输出）”处选择“Keyswitch_PLC”变量。

– 在“数值”中选择“Position_Keyswitch”变量。

“Keyswitch_PLC”变量的值通过“Position_Keyswitch”变量写入 PLC 中。PLC 中的程序将

会评估状态位。如果建立了通讯，当前值将从 PLC 中写入“Keyswitch_PLC”变量中。 
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7. 打开“辅助变量”(Auxiliary tag) 变量的巡视窗口。

8. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 值更改”(Properties > Events > Value change)。
9. 单击函数列表的第一行。列表打开，显示项目中可用的系统函数。

10.选择系统函数“SetTag”。
– 在“变量（输出）”处选择“Keyswitch_PLC”变量。

– 在“数值”中选择“Position_Keyswitch”变量。

建立通讯后，当前值从 PLC 中写入“辅助变量”中。“SetTag”系统函数由辅助变量中

的值更改来执行。系统函数再次将“Position_Keyswitch”变量的值分配给

“Keyswitch_PLC”变量。

11.在“画面管理”(Screen management) 编辑器中打开全局画面。

12.在画面上选择键开关。

13.在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 设置 > 变量”(Properties > Properties > General > 
Settings > Tag) 下选择“Position_KeySwitch”变量。
如果起动钥匙开关，该值将被写入“Position_KeySwitch”变量。

2.9.2.70 Sm@rtClient 视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
“Sm@rtClient 视图”对象用来为连接单元的远程监视和远程维护组态一个网络连接。
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布局     
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改

下列属性：

• 启动时连接：确定在打开 Sm@rtClient 视图时是否自动创建到 HMI 设备的连接（该连接

应该是远程控制的)。
• 共享使用_指定几个 Sm@rtClient 视图共享一个 HMI 设备。

• 本地光标：指定是否单独传送光标数据来增加性能。

• 使用光标键滚动：键盘设备可以使用光标键控制水平滚动和垂直滚动。

• 显示控件：指定是否存在用于输入地址和密码的附加字段。

• 允许菜单：指定是否启用快捷菜单来控制 Sm@rtClient 视图。

• 连接类型：确定远程监控所期望的传送速度。

• 线性转换：指定 Sm@rtClient 视图是否可以缩放。

启动时连接

确定在打开 Sm@rtClient 视图时是否自动创建到 HMI 设备的连接（该连接是远程控制的)。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 选择“视图 > 启动时连接”(View > Connect on start)。

共享使用   
在“属性 > 属性 > 常规 > 视图 > 共享”(Properties > Properties > General > View > Shared) 下，

定义 HMI 设备是否可供多个 Sm@rtClient 视图使用。

共享使用  
已启用 激活远程控制功能的 HMI 设备可以访问远程 HMI 设备，并对过程

进行控制。这种情况中，一次只能有一台操作员设备激活。只有

在指定时间段内，激活 HMI 设备上没有任何动作时，才会由另外

一台 HMI 设备承担控制。

禁用 无论何时，只能存在一个 HMI 设备使用远程控制功能。可在其他 
HMI 设备上执行这些操作。 
根据 Sm@rtServer 上的设置，如果另一台 HMI 设备已登录，则可

以使用下列选项：

• HMI 设备被拒绝。

• 断开了与激活 HMI 设备的连接，并连接了新 HMI 设备。
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局部光标   
如果设置了该属性，则只能单独传送光标数据。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 选择“视图 > 局部光标”(View > Local cursor)。

显示扩展对象

如果设置了该属性，则会提供用于输入地址和密码的附加字段。对于要显示的这些字段，“启

动时连接”选项不被激活。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 选择“视图 > 显示增强的对象”(View > Show enhanced objects)。

允许菜单

如果设置了该属性，则会在运行系统中打开控制 Sm@rtClient 视图的快捷菜单。 
使用鼠标进行操作时，必须将鼠标左键按住几秒钟以打开快捷菜单。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 选择“视图 > 允许菜单”(View > Allow Menu)。

连接类型

“连接类型”属性确定远程监控所期望的传送速度。 
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 连接类型”(Properties > Properties > General > 
Connection type) 下的“连接类型”(Connection type) 中，设置连接类型。

连接类型  
局域网 通过网络连接

慢 使用较慢的传送速度连接

中等速度 使用中等的传送速度连接

调制解调器 通过模拟调制解调器连接

非常慢 使用非常慢的传送速度连接 
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标定

如果设置了该属性，则可以通过“客户端缩放因子”和“服务器缩放”来缩小或放大 HMI 设
备上的 Sm@rtClient 视图。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 标定”(Properties > Properties > Scaling)。
2. 选择“标定 > 标定”(Scaling > Scaling)。
3. 在“客户端缩放因子”和“服务器缩放”下输入缩放值。

操作期间的行为

如果程序不能解析画面切换后 Sm@rtClient 视图的动态地址，则系统使用服务器的静态地址

连接组态的服务器。此时，如果使用动态地址设置变量，则可再次连接此服务器。要解决此

问题，可预设动态地址的变量，例如通过脚本。 

参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.71 存储空间视图 (RT Professional)

应用

“存储空间视图”对象用于显示存储空间视图。 可以为每个驱动器创建存储空间显示。

布局

在巡视窗口中，可自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型等设置。 特别是，可

以修改下列属性：

• 驱动器： 定义将在存储空间视图中显示其存储空间分配情况的驱动器。

• 监视限值： 定义监视限值的值。

定义驱动器

1. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“驱动器号”区域中输入相关字母。
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更改监视限值

在巡视窗口中，输入“报警”(Alarm)“警告”(Warning) 和“容差”(Tolerance) 的监视限值。 将
以百分比的形式指定数值。 将对相对于指定驱动器总容量的占用存储空间百分比进行监视：

1. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“限值”(Limits) 区域中输入每个监视限值的值。

参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.72 符号库 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
“符号库”对象中包含大量备用图标。这些图标用来表示画面中的系统和工厂区域。

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改

下列属性：

• 选择图标：指定要使用的库对象。

• 填充样式：指定对象的图形设计。

• 翻转：指定库对象的翻转类型。

• 旋转：指定库对象的旋转角度。

• 固定的纵横比：定义在大小更改时是否保持纵横比。

选择符号

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 中，选择图标。
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填充样式     
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 外观 > 样式”(Properties > Properties > Appearance > Style) 中，

指定库对象的设计。

1 “轮廓图” 库对象以轮廓图的形式显示。

2 “单色” 黑线仍保持为轮廓线。具有不同颜色的图标元素以主颜色进行显示。

3 “原图” 不会更改画面对象。

4 “阴影图” 黑线仍保持为轮廓线。该符号的元素以某一主色的不同亮度进行显示。

如果将“轮廓图”的设置更改为“原图”或“阴影图”，则组态计算机上的显示颜色将偏离 
HMI 设备上的显示颜色。此差异是由不同的颜色分辨率导致的。也可以使用“图形”对象组

中的图形对象。在“WinCC 图形文件夹”中按主题和颜色深度构建图形对象。         

翻转和旋转       
屏幕内容将沿图标的水平或垂直中轴线进行翻转。图标可水平翻转、垂直翻转或同时进行水

平和垂直翻转。 
画面内容将沿图标的中心点旋转。以 90 度、180 度或 270 度为增量，顺时针旋转符号。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“方向 > 翻转图像”(Orientation > Mirror image) 中，选择翻转模式。

3. 在“方向 > 旋转”(Orientation > Rotate) 中，选择旋转角度。

固定的纵横比     
库对象的较小页面定义符号的 大大小。即使未按比例更改库对象的大小，符号仍会按比例

进行缩放。执行如下操作以组态固定的纵横比：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 选择“表单 > 固定的纵横比”(Form > Fixed aspect ratio)。
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操作期间的行为

根据具体组态，在运行系统中鼠标可进行的操作通过光标符号的变化进行指示。但并不会借

助颜色变化等方式提供操作反馈。

参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.73 符号 I/O 域 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

应用   
可使用“符号 I/O 域”(Symbolic I/O field) 对象来组态运行系统中用于文本输入和输出的选择

列表。

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改

下列属性：

• 模式：指定在运行系统中对象的响应。

• 文本列表：指定链接到对象的文本列表。

• 选择列表的按钮：指定对象具有可打开选择列表的按钮。

说明

报表

在报表中，符号 I/O 域仅输出数据。预设模式为“输出”(Output)。用于组态图形选择的

属性不可用，例如“选择列表的按钮”(button for selection list)。
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模式   
在“巡视”窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 类型”(Properties > Properties > General > Type) 中，

可以指定符号 I/O 域的响应。

模式 描述

“输出” 符号 I/O 域用于输出数值。

“输入”(Input) 符号 I/O 域用于输入数值。

“输入/输出”(Input/
output)

符号 I/O 域用于数值的输入和输出。

“两种状态”(Two 
states)

符号 I/O 域仅用于输出数值，且 多可具有两种状态。该字段在两个

预定义的文本之间切换。例如，可用于显示一个阀的两种状态：关闭

或打开。

说明

符号 I/O 域所能具有的特性取决于运行系统。

文本列表     
在“巡视”窗口中，指定与符号 I/O 域相链接的文本列表。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“内容”(Contents) 下，为“文本列表”(Text list) 打开选择列表。

3. 选择文本列表。

选择列表的按钮 
“(Button for selection list) 选择列表的按钮”属性用于显示一个可打开选择列表的按钮。

1. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 选择“响应 > 选择列表的按钮”(Response > Button for selection list)。

说明

精简面板

“选择列表的按钮”(Button for selection list) 选项不可用于精简面板。
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操作期间的行为

如果对应的条目没有在项目中定义，符号 I/O 域的选择列表将显示空的文本行。如果符号 I/O 
域内容的颜色发生变化，则在 HMI 设备上指示激活状态。

特点

• 精智面板或 RT Advanced 上的符号 I/O 域不支持“角半径”(corner radius) 属性。在样式

编辑器中为“符号 I/O 域”(Symbolic I/O field) 对象指定的角半径对这些目标系统的画面编

辑器没有任何影响。

参见

在文本字段中连接变量和文本列表 (页 137)
图形 I/O 域 (页 412)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.74 符号 I/O 域 (RT Professional)

应用

可使用“符号 I/O 域”对象来组态运行系统中文本输入和输出的选择列表。

布局

在巡视窗口中，可自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。 特别是，可以自定

义以下属性：

• 模式： 指定在运行系统中对象的响应。

• 文本列表： 指定链接到对象的文本列表。
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模式

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 类型”(Properties > Properties > General > Type) 中，可

以指定符号 I/O 域的响应。

模式 描述

“输出” 符号 I/O 域用于输出数值。

“输入” 符号 I/O 域用于输入数值。

“输入/输出” 符号 I/O 域用于数值的输入和输出。

“两种状态” 符号 I/O 域仅用于输出数值，且 多可具有两种状态。 该域在两个预

定义的文本之间切换。 例如，可用于显示一个阀的两种状态： 关闭或

打开。

文本列表

在巡视窗口中，可以指定与符号 I/O 域相链接的文本列表。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
2. 打开“文本列表”(Text list) 的选择列表。

3. 选择一个文本列表。

参见

图形 I/O 域 (页 414)
组态操作员输入报警 (页 902)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.75 系统诊断视图 (Basic Panels)

简介

通过系统诊断视图可总览工厂内所有可用的设备。可直接浏览至错误的原因以及相关设备。

可访问“设备和网络”编辑器中组态的所有具有诊断功能的设备。
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用途

通过系统诊断视图，可获得 详细的诊断数据。由于显示了所有可用数据，因此可提供精确

诊断。可以概览整个设备的系统状态。

系统诊断视图中的视图

对于版本 V13 及以下版本的设备，精简系列面板上提供有简单的系统诊断视图。

对于版本 V13 及更高版本的设备，在精简系列面板上提供有高级系统诊断视图。

系统诊断视图中提供了三种不同视图。 
• 设备视图

• 诊断缓冲区视图

• 详细视图
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设备视图   
系统诊断视图的设备视图以表格形式显示所有可用连接。双击连接可打开详细视图。只有已在

“设备和网络”(Devices & Networks) 编辑器中创建多个连接时，才会显示设备视图。

诊断缓冲区视图   
在诊断缓冲区视图中，显示诊断缓冲区中的当前数据。

详细视图   
详细视图显示有关所选连接的详细信息。在详细视图中不能对错误文本进行排序。只有存在

到 S7-1200 或 S7-1500 的集成连接时，详细视图才可用。

布局

在巡视窗口中，可以更改对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体的设置。甚至，可修改

以下特性：

• “每条目的行数”(Lines per entry)：指定一个条目显示的行数。

组态系统诊断视图

1. 从工具箱中拖放系统诊断视图。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 布局”(Properties > Layout)。
3. 在“每条目的行数”(Lines per entry) 下输入一个数字，例如 5。
4. 在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 中选择操作权限。

参见

基本面板基础知识 (页 1959)
组态系统诊断对象 (页 1966)

2.9.2.76 系统诊断视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

通过系统诊断视图可总览工厂内所有可用的设备。可直接浏览至错误的原因以及相关设备。

您可访问在“设备和网络”编辑器中组态的所有具有诊断功能的设备。
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应用

您可通过系统诊断视图获得 详细的诊断数据。由于显示了所有可用数据，因此可提供精确

诊断。可以概览整个设备的系统状态。

系统诊断视图中提供了四种不同视图。 
• 设备视图

• 详细视图

• 诊断缓冲区视图

• 分布式 I/O 视图 

说明

不能在面板中使用“系统诊断视图”(System diagnostics view) 对象。

布局

在巡视窗口中，可以更改对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体的设置。特别是，可以

修改下列属性：

• 列：定义设备视图和详细视图的元素。

• 显示拆分视图：指定同时显示设备视图和详细视图。
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组态系统诊断视图

1. 从工具箱中拖放系统诊断视图。

2. 在“属性 > 属性 > 常规 > 模式”(Properties > Properties > General > Mode) 下定义系统诊断视
图的开始视图。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
4. 选择运行系统的设备视图所需的列，例如，工作模式、名称、插槽。

5. 选择运行系统的详细视图中所需的列，例如，工作模式、名称、地址。

6. 在诊断缓冲区视图中，选择所需的列，例如，状态、名称、机架。

7. 根据需要自定义列标题。

8. 例如，针对“地址”(Address) 输入“IP”。
列标题“IP”显示在运行系统的设备视图中。 

9. 根据需要，重命名其它元素。

10.在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 中选择操作权限。

在一个画面中显示设备视图和详细视图

您可以拆分系统诊断视图，以便在同一窗口中显示设备视图和详细视图。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 激活“显示拆分视图”(Show split view)。

系统诊断视图中的符号   

图标 功能

设备正在运行

无法访问设备

设备错误

没有输入/输出数据

设备已停用

需要维护

建议维护

叠加的符号

显示从属状态 
当前组态
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图标 功能

停止，例如，更新、引导、自初始化

停止

参见

系统诊断窗口 (页 534)
对象的设备相关性 (页 353)
面板和运行系统高级版的基本知识 (页 1962)
组态系统诊断对象 (页 1966)

2.9.2.77 系统诊断视图 (RT Professional)

简介

通过系统诊断视图可总览工厂内所有可用的设备。可直接浏览至错误的原因以及相关设备。

您可访问在“设备和网络”编辑器中组态的所有具有诊断功能的设备。

用法

您可通过系统诊断视图获得 详细的诊断数据。由于显示了所有可用数据，因此可提供精确

诊断。可以概览整个设备的系统状态。
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系统诊断视图中提供了三种不同视图。 
• 设备视图

• 详细视图

• 诊断缓冲区视图

说明

不能在面板中使用“系统诊断视图”对象。

布局

在巡视窗口中，可以更改对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体的设置。特别是，可以

修改下列属性：

• 列：定义设备视图和详细视图的元素。

• 显示拆分视图：指定同时显示设备视图和详细视图。

组态系统诊断视图

1. 从工具箱中拖放系统诊断视图。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
3. 选择运行系统的设备视图所需的列，例如，状态、名称、插槽。

4. 选择运行系统的详细视图所需的列，例如，状态、名称、地址。

5. 根据需要自定义列标题。

6. 例如，针对“地址”(Address) 输入“IP”。
列标题“IP”在运行系统的设备视图中显示。 

7. 根据需要，重命名其它元素。

8. 在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 中选择操作权限。

在一个画面中显示设备视图和详细视图

您可以拆分系统诊断视图，以便在同一窗口中显示设备视图和详细视图。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 激活“显示拆分视图”(Show split view)。
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单一画面

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 选择“模式 > 显示类型 > 单一”(Mode > Display type > Single)。

系统诊断视图中的符号   

图标 功能

设备正在运行

无法访问设备

设备错误

没有输入/输出数据

设备已停用

需要维护

建议维护

叠加的符号

显示从属状态 
当前组态

停止，例如，更新、引导、自初始化

停止

参见

运行系统专业版的基本知识 (页 1976)
组态系统诊断对象 (页 1979)
示例：具有所有对象的系统诊断 (页 1987)

2.9.2.78 系统诊断窗口 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

系统诊断窗口提供了工厂内所有可用设备的概览。可直接浏览至错误的原因以及相关设备。

您可访问在“设备和网络”编辑器中组态的所有具有诊断功能的设备。
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系统诊断窗口只在全局画面中可用。

应用

系统诊断窗口使您能够获得 高详细级别的诊断数据。由于显示了所有可用数据，因此可提

供精确诊断。可以概览整个设备的系统状态。

系统诊断窗口中提供了四种不同视图。 
• 设备视图

• 详细视图

• 诊断缓冲区视图

• 分布式 I/O 视图

说明

不能在面板中使用“系统诊断窗口”(System diagnostics window) 对象。

布局

在巡视窗口中，可以更改对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体的设置。特别是，可以

修改下列属性：

• 列：定义设备视图和详细视图的元素。

• 表格标题：指定视图的表格标题。

• 窗口：例如，指定能否关闭系统诊断窗口。
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组态系统诊断窗口

1. 从工具箱中将系统诊断视图拖放到全局画面。

2. 在“属性 > 属性 > 常规 > 模式”(Properties > Properties > General > Mode) 下定义系统诊断窗
口的开始视图。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。
4. 选择运行系统的设备视图中所需的列，例如，工作模式、名称、插槽。

5. 选择运行系统的详细视图中所需的列，例如，工作模式、名称、工厂标识。

6. 要更改列标题，请在相应字段中单击，然后（例如）为“地址”(Address) 输入“IP”。
列标题“IP”在运行系统的设备视图中显示。 

7. 根据需要，重命名其它元素。

8. 为了能够在运行系统中关闭系统诊断窗口，请在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 窗口 > 可关
闭”(Properties > Properties > Window > Closable)。

系统诊断窗口中的图标

按钮 功能

设备正在运行

无法访问设备

设备错误

设备已停用

没有输入/输出数据

需要维护

建议维护

叠加的符号

显示从属状态 
当前组态

停止，例如，更新、引导、自初始化

停止

系统诊断窗口：显示断路故障

已为某个模块激活了多个断路诊断。如果出现一个断路故障，就会在系统诊断窗口中显示错

误文本。模块详细信息视图中介绍了错误文本和可能的出错原因。不支持输出受影响通道的

通道编号。
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参见

系统诊断视图 (页 529)
对象的设备相关性 (页 353)
面板和运行系统高级版的基本知识 (页 1962)
组态系统诊断对象 (页 1966)

2.9.2.79 表格视图 (RT Professional)

用途   
使用“表格视图”对象，可以在表格中显示变量值。您可以在表格中显示当前值或记录的

值。 

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以

修改下列属性：

• 组态数据源和列

• 组态表格

• 窗口设置

• 保留

• 工具栏
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组态数据源和列   
1. 打开“属性 > 属性 > 值列”(Properties > Properties > Value column)。
2. 在“数据源”(Data source) 下，选择为列提供值的日志变量或压缩日志变量。

3. 在“时间列”(Time column) 下，选择要在其中显示数据源的表格视图的列。

4. 在“属性 > 属性 > 时间列 > 时间范围”(Properties > Properties > Time column > Time range) 
下，选择表格的时间范围：

– “时间跨度”(Time span)：可以使用一个开始时间和一个时间跨度来定义时间范围。

– “结束时间”(End time)：可以使用一个开始时间和一个结束时间来定义时间范围。

– “测量点”(Measuring points)：可以使用一个开始时间和一定数目的测量点来定义时间

范围。

5. 使用“格式 > 更新”(Format > Update) 指定表格是显示静态值，还是对值进行刷新。

6. 在“样式”(Style) 下，可以指定在列中显示时间和对齐的格式。

组态表格

在“属性 > 属性 > 表格”(Properties > Properties > Table) 下，可以指定是否表格的各列带有

标题，以及是否显示表格的网格线。

窗口设置

在“属性 > 属性 > 布局 > 窗口”(Properties > Properties > Layout > Window) 下，可以定义用

户是否可在运行系统中更改窗口大小以及是否可以关闭窗口。

保留

在“属性 > 属性 > 安全 > 保留”(Properties > Properties > Security > Persistence) 下，可定义

运行系统中用户对趋势视图的更改可保留的时间。

• “允许保留”(Allow persistence)
用户可以更改设置，所做的更改在下一次画面发生改变之前一直保留。

• “保留至退出”(Persistence until logoff)
在退出之前，保留用户组更改。

• “保留至下次加载”(Persistence until next loading)
在 HMI 设备上更新项目之前，一直保留用户组更改。
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工具栏       
在运行系统的“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbar) 巡视窗口中，可定

义表格视图的操作员控件。以下操作员控件可用于表格视图：

按钮 名称 功能

在线帮助 打开在线帮助。

打开组态 打开组态对话框。 

第一条数据记录 浏览日志：

显示从第一个记录的值开始的变量值。

前一条数据记录 浏览日志：

显示前一个时间间隔中的变量值。

下一条数据记录 浏览日志：

显示下一个时间间隔中的变量值。

后一条数据记录 浏览日志：

显示直至 后一个记录值的变量值。

编辑数据 可对用户单击双击时打开的任何表格域的数据进行

编辑。

变量选择 打开用于选择日志和变量的对话框。

选定列 打开用于设置列的可见性的对话框。

时间范围选择 打开用于设置在表格视图中显示的时间范围的对话

框。

前一列 在前景中显示前一列

下一列 在前景中显示下一列

开始/结束更新 停止和开始列更新。将对值进行缓冲，一旦再次开

始列更新，就会进行值的更新。 
打印日志 开始打印表格视图中显示的列。可以在“常规 > 打

印 > 打印作业”(General > Print > Print job) 下定义

打印作业。 
选择统计区域 用于定义一个时间段，以确定统计数据值。

统计窗口 打开统计窗口可显示所选时间范围和所选列的 小

值、 大值、平均值和标准偏差。 
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动态化表格视图中的数值列 (RT Professional)
动态化表格视图数值列的属性时，请注意以下信息：

• “ValueColumnName”属性指定所选数值列的名称。“ValueColumnName”属性可通过

“ValueColumnRename”属性实现动态化。数据类型为 STRING。
• “ValueColumnRename”属性更改“ValueColumnIndex”属性引用的数值列的名称。使用

“ValueColumnRename”名称可以使该属性动态化。还可以通过“ValueColumnRename”实
现“ValueColumnName”属性的动态化。数据类型为 STRING。

• “TimeColumnName”属性指定所选时间列的名称。“TimeColumnName”属性可通过

“TimeColumnRename”属性实现动态化。数据类型为 STRING。
• “TimeColumnRename”属性更改“TimeColumnIndex”属性引用的时间列的名称。使用

“TimeColumnRename”名称可以使该属性动态化。还可以通过“TimeColumnRename”实现

“TimeColumnName”属性的动态化。数据类型为 STRING。

参见

f(t) 趋势视图 (页 399)
f(x) 趋势视图 (页 406)
组态表格视图 (页 775)
数值表 (页 546)
组态保留 (页 2437)
对象的设备相关性 (页 353)
在运行系统中操作表格视图 (页 811)

2.9.2.80 文本域 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
“文本域”是可以用颜色填充的封闭对象。 
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布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改

下列属性：

• 文本：指定文本域的文本。

• 文本域的大小：指定是否将对象尺寸调整到 长列表项所需要的距离。

文本   
在巡视窗口中指定文本域的文本。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 输入文本。

对于跨多行的文本，可以通过按下键组合 <Shift + Enter> 设置分行符。

文本域的大小   
在巡视窗口中，可定义是否根据 长列表项所需要的空间来调整对象大小。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 激活“调整大小 > 按内容调整大小”(Resize > Fit to contents)。

参见

在文本字段中连接变量和文本列表 (页 137)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.81 T 形管 (RT Professional)

应用

可以使用“T 形管”来复制 T 形管道接口。 若要复制管道系统，请将“T 形管”连接到其它对

象，例如管道或管道弯头。
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布局

在巡视窗口中自定义对象的位置和颜色。特别是，可以修改下列属性：

旋转： 以“度”为单位指定 T 形管的旋转角度。

旋转

在“属性 > 属性 > 布局 > 旋转”(Properties > Properties > Layout > Rotation) 下，可以指定 T 
形管的旋转角度。 所输入的值将自动四舍五入到 90 的倍数。

• 0：T 形管的支管指向下

• 90: T 形管的支管指向左

• 180：T 形管的支管指向上

• 270：T 形管的支管指向右

参见

管道 (页 508)
弯管 (页 509)
双 T 形管 (页 382)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.82 时钟

应用

“时钟”对象显示日期和时间。

布局 
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。 即，可以修改下

列属性：

• 模拟显示： 指定时钟的显示方式（模拟时钟或数字时钟）。

• 显示时钟刻度盘： 指定是否将显示模拟时钟的小时标记。

• 指针的宽度和长度： 指定指针的宽度和长度。

模拟显示 
可在巡视窗口中指定将时钟显示为模拟时钟还是数字时钟。 数字时钟显示日期和时间。 显
示格式取决于在 HMI 设备上设置的语言。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
2. 激活“模拟”(Analog)。
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显示刻度盘  
在巡视窗口中，可以指定是否将显示小时标记。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
2. 激活“模拟”(Analog)。
3. 激活“显示刻度”(Show dial)。

指针的宽度和长度  
可为模拟显示设置秒针、分针和时针的宽度。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 为“宽度”(width) 和“长度”(length) 输入值。

长度值将解释为时钟大小的百分比。 秒针的长度值同时还会影响刻度的半径。

参见

对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.83 连接器 (RT Professional)

应用

通过“连接器”对象，可以用直线将多个对象互连。  也可以将多个连接器相互连接。
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有两种类型的连接器：

• 自动： 该连接器由水平和垂直部分组成。

• 单个： 各连接点通过直线来连接。

布局

在巡视窗口中，可自定义对象位置、形状、样式和颜色的设置。特别是，可以修改下列属性：

• 线样式

• 线始端和线末端

连接对象

若要连接对象，请将连接器的末端连接到对象上的连接点。

1. 在“工具”(Tools) 任务卡中，单击“连接器”对象。

2. 在画面上单击一个对象。 该连接器将连接到第一个对象。

3. 在画面上单击另一个对象。 
两个对象相互连接在一起。

参见

对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.84 数值表 (RT Professional)

应用

使用“数值表”对象，可以在表格中显示经过评估的数据和统计。 

• f(t) 趋势视图

• f(x) 趋势视图

• 表格视图

布局

在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以

修改下列属性：     
• 用于显示值的数据源

• 模式

• 工具栏

用于显示值的数据源

可以在“属性 > 属性 > 常规 > 数据源”(Properties > Properties > General > Data source) 下
来定义在数值表中显示的数值。
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在以下对象之间进行选择：

• f(t) 趋势视图

• f(x) 趋势视图

• 表格视图

默认情况下，显示格式的组态（即格式）来源于连接的控件。要显示 佳小数位数，需考虑

到控件的大小、取值范围和缩放系数。例如，用户可在数值表的巡视窗口中组态各个值的显

示格式，从而精确地显示小数位数。

模式

在“属性 > 属性 > 常规 > 模式”(Properties > Properties > General > Mode) 巡视窗口中，可

以定义各个模式。根据数据源的不同，有三种不同类型。

• 标尺窗口显示了标尺上趋势的坐标值或表格中选定行的值。

• 统计区域窗口显示两个标尺之间趋势的下限值和上限值或表格中选定区域的值。没有针对 
f(x) 趋势视图对象提供统计区域窗口。

• 统计窗口显示了两个标尺之间的趋势统计评估或表格中选定值的统计评估。没有针对“f(x) 
趋势视图”对象提供统计窗口。

工具栏    
在“属性 > 属性 > 工具栏 - 工具栏 - 按钮”(Properties > Properties > Toolbar - Toolbar - 
Buttons) 巡视窗口中，可以定义运行系统中数值表的控制元素。以下控制元素可用于配方数

据：

按钮 简述 说明

工具提示 调用 WinCC 数值表的帮助。

组态对话框 打开组态对话框，在其中可更改数值表的属性。

标尺窗口 可以使用按钮来查询趋势的坐标点。趋势数据显示在

巡视窗口中。

定义统计区域 定义一个时间段，以确定统计数据值。

计算统计数据

 
此按钮将在统计窗口中显示统计值。所显示的值来自

一个带有组态的计算时间段的选定趋势。只有在统计

窗口与 f(t) 趋势视图相连的情况下，才可按下该按钮。
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打印

 
开始打印表格中显示的值。在“属性 > 属性 > 常规 > 
打印作业”(Properties > Properties > General > Print 
job) 巡视窗口中，可以定义所使用的打印作业。 

导出数据

 
此按钮用于将全部或选定的运行系统数据导出到“CSV”
文件。如果激活了“属性 > 属性 > 数据导出 > 显示对

话框”(Properties > Properties > Data export > Show 
dialog) 巡视窗口，则会在运行系统中打开一个对话

框。此对话框提供了用于导出和启动导出的设置。在

拥有适当权限的情况下，还可以选择文件和目录以进

行导出。

如果未显示对话框，则立即开始将数据导出到预设文

件。

自定义 1
 

显示由用户创建的第一个键功能。此按钮的功能是用

户定义的。

参见

表格视图 (页 537)
f(t) 趋势视图 (页 399)
f(x) 趋势视图 (页 406)
数值表基本知识 (页 789)
组态数值表 (页 790)
组态保留 (页 2437)
对象的设备相关性 (页 353)

2.9.2.85 WLAN 接收 (Panels, Comfort Panels)

应用

“WLAN 接收”对象是某些 SIMATIC 移动面板的一个控制元素。 “WLAN 接收”对象显示 WLAN 
无线连接的信号强度。 另外，信号强度通过 5 bar 来测量和显示。    
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布局

符号 含义 信号强度

没有无线连接。 没有信号

无线连接很弱。 =<20 % 

无线连接很弱。 >20 %
=<40 %

无线连接很强。 >40 %
=<60 %

无线连接很好。 >60 %
=<80 %

无线连接非常好。 >80 %

操作

对象只用于显示，不能由操作员进行控制。

参见

充电状况 (页 445)
对象的设备相关性 (页 353)
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2.9.2.86 量表

用途       
“量表”对象以模拟量表形式显示数字值。例如，在运行期间只需看一眼量表即可观察到锅

炉压力是否在正常范围内。

说明

量表只用于显示，不能由操作员进行控制。

组态系统函数，这些系统函数将在量表的“数值更改”事件（而不是“更改”事件）的变量

属性中的值发生改变时执行。如果您的项目需要符合良好生产规范 (GMP)，并且系统函数执

行与 GMP 相关的操作（例如，增加与 GMP 相关的变量），则在量表上使用的变量的每个数

值变化都将解释为用户操作。

布局   
在巡视窗口中，可以定制对象的位置、几何形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修

改下列属性：

• 显示峰值指针：指定实际测量范围是否由从属指针指示。

• 大值和 小值：指定标尺的 大和 小值。

• 危险范围的起始值和警告范围的起始值：指定危险范围和警告范围开始处的刻度值。

• 显示正常范围：指定是否在刻度上用颜色显示正常范围。

• 各种范围的颜色：使用不同的颜色来显示不同的运行模式（例如，正常范围、警告范围

和危险范围），以便于操作员对其进行区分。
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说明

使用多种不同大小的“量表”(Gauge) 对象会降低运行系统的性能。对于“量表”(Gauge)，请

确保高度和宽度数值完全相同，例如，不能采用 48 像素、49 像素、51 像素等。请使用相

同的大小。

显示峰值     
可通过“显示峰值”属性来激活在运行系统中标记 大和 小指针运动的功能。实际测量范

围由从属指针指示。

1. 在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 >外观 > 显示峰值”(Properties > Properties > Appearance 
> Show peak values)。

大值和 小值     
可在巡视窗口中设置标尺的 大值和 小值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“过程 > 大刻度值”(Process > Maximum scale value) 下并为“ 小刻度值”(Minimum 

scale value) 输入数字。
如果选择变量作为刻度端值，则该数字值不再可用。

说明

确保 小值始终小于 大值，特别是在通过一个变量使 小值或 大值动态变化时。如果

小值大于 大值，则不会对标尺端点值进行任何调整。

危险范围的起始值和警告范围的起始值     
可在巡视窗口中定义危险范围和警告范围的起始刻度值。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 限值/范围”(Properties > Properties > Limits/Ranges)。
2. 在“上限 2”(Upper 2) 中输入危险范围的起始值，并在“上限 1”(Upper 1) 中输入警告范围的

起始值。

3. 选择“危险范围的起始值”(start value of danger range) 和“警告范围的起始值”(start value 
of warning range) 以在标尺上显示范围。
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正常可见范围     
在巡视窗口中，定义是否用颜色来显示正常范围。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 限值/范围”(Properties > Properties > Limits/Ranges)。
2. 选择“正常”(Normal)。

各种范围的颜色     
可以使用不同的颜色来显示正常范围、危险范围和警告范围。在巡视窗口中定义颜色。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 限值/范围”(Properties > Properties > Limits/Ranges)。
2. 从调色板中为三个区域选择颜色。

说明

以下限制适用于装有 5.0 及以下版本 Windows CE 的 HMI 设备：

• 三种范围（正常/警告/危险）在运行时并不是以不同的颜色显示。

说明

如果选择了选项“通过一个变量显示多个范围”(Show ranges from tag)，则 多可在量表中

显示五个范围（其值通过一个过程变量进行指定）。通过一个过程变量可为各个区域定义相

应的数值，这样您便与画面对象互连。

选项“通过一个变量显示多个范围”(Show ranges from tag) 适用于精智面板、KTP 移动面板

和 RT Advanced。

参见

对象的设备相关性 (页 353)
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使用变量 3
3.1 基础知识

3.1.1 变量的基础信息 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

在运行系统中，使用变量转发过程值。 过程值是存储在某个已连接到自动化系统的存储器

中的数据。 例如，它们将通过温度、填充量或开关状态来表示工厂状态。 在 WinCC 中定义

处理该过程值的外部变量。

WinCC 使用两种类型的变量：

• 外部变量

• 内部变量

外部变量将链接 WinCC 和自动化系统。 外部变量值与自动化系统存储器中的过程值相对应。 
通过读取自动化系统存储器的过程值，即可确定外部变量的值。 还可以重写在自动化系统

存储器中的过程值。

内部变量没有过程链接，只能在 WinCC 内部传送值。 只有运行系统处于运行状态时变量值

才可用。

WinCC 中的变量

对于外部变量，变量的属性中将定义 WinCC 与自动化系统通信的连接以及数据交换形式。   
不是由过程提供值的变量（内部变量）不会连接到自动化系统。 这在变量的“连接”属性

中由“内部变量”条目标识。

可视化过程
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为了更加清晰，也可以在不同的变量表中创建变量。 然后在项目树的“HMI 变量”节点中的

各变量表对单个变量的表格进行访问。 可以通过表“显示所有变量”，显示所有变量的变

量表。

使用结构可将大量不同变量捆绑在一起组成一个逻辑单元。 结构为与项目相关数据，并适

用于项目中的所有 HMI 设备。 可以使用项目库中的“类型”编辑器来创建和编辑结构。

参见

内部变量 (页 563)
外部变量 (页 558)
周期基础 (页 649)
关于用户数据类型的基础知识 (页 640)
关于数组的基础知识 (页 630)
HMI 变量表概述 (页 554)
寻址外部变量 (页 560)
创建外部变量 (页 579)
周期基础 (页 651)
数据记录的基本原理 (页 677)
外部变量 (页 556)
内部变量 (页 564)
在画面中输出变量值（基本版） (页 738)

3.1.2 HMI 变量表概述 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

HMI 变量表中包含适用于所有设备的 HMI 变量定义。系统会为项目中创建的每个 HMI 设备

自动创建一个变量表。

使用变量
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在项目树中，每个 HMI 设备都有一个“HMI 变量”文件夹。此文件夹中可能包含以下表格：

• 默认变量表

• 用户自定义变量表

• 所有变量的表

在项目树中，可在 HMI 变量文件夹中新建变量表，这些表可用于对变量和常量进行排序和

分组。可通过拖放操作或利用“变量表”域将变量移动到其它变量表中。 使用列标题的快

捷菜单来激活“变量表”域。

默认变量表

项目的每个 HMI 设备都有一个默认变量表。 该表无法删除或移动。 默认变量表包含 HMI 变
量和系统变量（是否包含系统变量则取决于 HMI 设备）。 可在标准变量表中声明所有 HMI 
变量，也可根据需要新建用户定制的变量表。

用户自定义变量表

可为每个 HMI 设备创建多个用户定制的变量表，以便根据需要对变量进行分组。可以对用

户定制的变量表进行重命名、整理合并为组或删除。要对变量表进行分组，请在 HMI 变量

文件夹中新建子文件夹。

所有变量

“所有变量”表概述了相关 HMI 设备的所有 HMI 变量和系统变量。该表不能删除、重命名或

移动。 该表中还包含“变量表”列，以指示变量所在的变量表。 使用“变量表”域可更改

变量或变量表分配。 
对于 Runtime Professional 设备，“所有变量”表包含一个额外的“系统变量”选项卡。 该
系统变量由系统创建，用于项目的内部管理。 系统变量名称以“@”字符开头。 系统变量不得

删除或重命名。 可以计算系统变量值，但不能对其进行修改。

其它表

HMI 变量表中还提供以下表：

• 数字量报警

• 模拟量报警

• 记录变量

可利用这些表为当前选定的 HMI 变量组态报警和记录变量。

使用变量
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数字量报警表

在“数字量报警”表中，可为在 HMI 变量表中选择的 HMI 变量组态数字量报警。组态数字

量报警时，在 HMI 变量表中无法进行多选。需单独为每个 HMI 变量组态数字量报警。

模拟量报警表

在“模拟量报警”表中，可为在 HMI 变量表中选择的 HMI 变量组态模拟量报警。组态模拟

量报警时，无法在 HMI 变量表中进行多选。需单独为每个 HMI 变量组态模拟量报警。

记录变量表

在“记录变量”表中，可为在 HMI 变量表中选择的 HMI 变量组态记录变量。 组态记录变量

时，在 HMI 变量表中无法进行多选。 需单独为每个 HMI 变量组态记录变量。 “记录变量”

表仅在所用 HMI 设备支持记录时可用。 
如果使用 WinCC Runtime Professional，那么还可以为变量分配多个记录变量。 对于其它 
HMI 设备，只能为变量分配一个记录变量。

参见

变量的基础信息 (页 553)

3.1.3 外部变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

通过外部变量，可以在自动化系统的组件之间（例如 HMI 设备和 PLC 之间）进行通信（数

据交换）。

原理

外部变量是 PLC 中一个已定义存储位置的映像。无论是 HMI 设备还是 PLC，都可对该存储位

置进行读写访问。   
由于外部变量是在 PLC 中定义的存储位置的映像，因而它能采用的数据类型取决于与 HMI 设
备相连的 PLC。
如果在 STEP 7 中写入 PLC 控制程序，则在控制程序中创建的 PLC 变量将添加到 PLC 变量表中。

如果要连接外部变量和 PLC 变量，可通过 PLC 变量表直接访问 PLC 变量，并将其与外部变量

相连接。

使用变量
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数据类型

所连接 PLC 中所有可用的数据类型，均在 WinCC 的外部变量中可用。有关连接其它 PLC 连
接的数据类型信息，请参见相应的通信驱动程序文档。

更多信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

说明

外部变量和区域指针均可用于 HMI 设备和 PLC 间的数据通信。在“连接”(Connections) 编辑

器中，可设置和启用区域指针。

STEP 7 中的中央变量管理

也可将用户自定义 PLC 数据类型 (UDT) 的背景数据块连接到 HMI 变量。

PLC 数据类型及其相应的背景数据块在 STEP 7 中集中创建和更新。在 WinCC 中，可将以下

源用作 PLC 变量（背景数据块）：

• 使用 UDT 作为数据类型的数据块元素

• UDT 的背景数据块

该数据类型从 STEP 7 获取，不转换为 HMI 数据类型。访问类型始终为“符号访问”。根据 
STEP 7 中 WinCC 的版本，将采用相应 PLC 数据类型的元素和结构化元素应用于 WinCC 中。

如果设置了实例特定的属性“在 HMI 中可见”(Visible in HMI) 和“可通过 HMI 访
问”(Accessible from HMI)，则结构化 UDT 的元素将在 PLC 变量表中应用并显示。 

说明

访问 PLC 数据类型

仅与 SIMATIC S7-1200 或 S7-1500 一同使用时，才能访问 PLC 数据类型。

与 PLC 变量同步 
在运行系统设置下的“变量设置”(Settings for tags) 中，包含有各种选项可进行外部变量和 
PLC 变量同步。

执行同步时，可以选择将 PLC 的变量名称自动应用到外部变量并重新连接现有变量。 
生成的变量名称源于数据值在数据块层级结构中的位置。 

使用变量
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更新变量值

对于外部变量，在运行系统中通过 WinCC 和所连接自动化系统之间的通信连接传送当前变

量值，随后保存在运行系统存储器中。然后，会将变量值更新为设置周期时间。WinCC 在运

行系统存储器中将访问上一周期时从 PLC 读取的变量值，然后用在运行系统项目中。因此，

在处理运行系统存储器值时可以更改 PLC 中的值。     

说明

与 S7-1200 或 S7-1500 一同使用的 PLC 数组元素 
PLC 数组元素的下标可以任何数字开头。但在 WinCC 中，下标始终从 0 开始。 
例如，PLC 变量“Array [1..3] of Int”在 WinCC 中将映射为“Array [0..2] of Int”。
在脚本中访问数组时，须注意正确的下标顺序。

参见

变量的基础信息 (页 553)

3.1.4 外部变量 (RT Professional)

简介

通过外部变量，可以在自动化系统的组件之间（例如 HMI 设备和 PLC 之间）进行通信（数

据交换）。

原理

外部变量是 PLC 中一个已定义存储位置的映像。无论是 HMI 设备还是 PLC，都可对该存储位

置进行读写访问。   
由于外部变量是在 PLC 中定义的存储位置的映像，因而它能采用的数据类型取决于与 HMI 设
备相连的 PLC。
如果在 STEP 7 中写入 PLC 控制程序，则在控制程序中创建的 PLC 变量将添加到 PLC 变量表中。

如果想要将外部变量连接到 PLC 变量，可通过 PLC 变量表直接访问 PLC 变量，并将它们连接

到外部变量。

使用变量
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数据类型

所连接 PLC 中所有可用的数据类型均在 WinCC 的外部变量中可用。如果 WinCC 中没有该 PLC 
变量的数据类型，则会在 HMI 变量上自动使用一个兼容数据类型。如果使用 PLC 数据类型，

则 WinCC 会采用该数据类型。如有必要，您可以更改 HMI 变量的数据类型。

STEP 7 中的中央变量管理

您还可以将用户自定义 PLC 数据类型 (UDT) 的背景数据块连接到 HMI 变量。

PLC 数据类型及其相应的背景数据块在 STEP 7 中集中创建和更新。在 WinCC 中，可将以下

源用作 PLC 变量（背景数据块）：

• 使用 UDT 作为数据类型的数据块元素

• UDT 的背景数据块

该数据类型从 STEP 7 获取，不转换为 HMI 数据类型。访问类型始终为“符号访问”(Symbolic 
access)。根据 STEP 7 中 WinCC 的版本，PLC 数据类型的

元素和结构化元素也会传送到 WinCC。 

说明

访问 PLC 数据类型

仅在与 SIMATIC S7-1200 或 S7-1500 一起使用时，才能访问 PLC 数据类型。

与 PLC 变量同步 
运行系统设置的“变量设置”(Settings for tags) 下提供了许多用于将外部变量与 PLC 变量同

步的选项。

执行同步时，可以选择将 PLC 的变量名称自动应用到外部变量并重新连接现有变量。

生成的变量名称源于数据值在数据块层级结构中的位置。

更新变量值

对于外部变量，在运行系统中通过 WinCC 和所连接自动化系统之间的通信连接传送当前变

量值，随后保存在运行系统存储器中。然后，会将变量值更新为设置周期时间。WinCC 在运

行系统存储器中将访问上一周期时从 PLC 读取的变量值，然后用在运行系统项目中。因此，

在处理运行系统存储器值时可以更改 PLC 中的值。     

使用变量
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如有必要，可以直接从 PLC 存储器来读取过程值。为此，可使用 GetTag 函数。有关详细信息，

请参见“AUTOHOTSPOT”下的 C 函数文档。

说明

与 S7-1200 或 S7-1500 一起使用的 PLC 数组元素 
PLC 数组元素的索引可以任何数字开头。但在 WinCC 中，始终从 0 开始索引。 
例如，PLC 变量“Array [1..3] of Int”映射到 WinCC 中的“Array [0..2] of Int”。
在脚本中访问数组时，须注意正确的索引顺序。

显示 PLC 变量注释

如果要查看所连接的 PLC 变量的注释，请选择 HMI 变量表中的“源注释”(Source comment) 
列。源注释在运行系统中不可用。

参见

变量的基础信息 (页 553)
调整变量的数据类型 (页 588)
同步变量 (页 598)
同步设置 (页 596)
用户自定义 PLC 数据类型 (UDT) (页 671)

3.1.5 寻址外部变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

寻址外部变量的选项取决于上述 WinCC 和 PLC 之间的连接类型。必须区分下列连接类型：         
• 集成连接

在一个项目内通过“设备和网络”编辑器创建的设备连接称为集成连接。

• 非集成连接

通过“连接”编辑器创建的设备连接称为非集成连接。所用设备并不一定要在一个项目中。

使用变量
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通过图标也可识别连接类型。

集成连接

非集成连接

有关详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”部分。

使用集成连接寻址

集成连接的优势在于可通过符号和绝对方式寻址一个变量。

对于符号寻址，通过变量名称选择 PLC 变量并将其连接到 HMI 变量。HMI 变量的有效数据

类型由系统自动选择。在寻址数据块中的元素时必须区分以下情况：

是对具有优先访问功能的数据块还是对具有标准访问功能的数据块进行符号寻址：

在具有优先访问功能和标准访问功能的数据块进行符号寻址期间，数据块中元素的地址会动

态分配并在更改时自动在 HMI 变量中采用。在执行这一步时无需编译所连接数据块或 WinCC 
项目。

对于具有优先访问功能的数据块，只可使用符号寻址。

对于符号寻址数据块中的元素，在发生以下变化时只需重新编译并重新装载 WinCC 项目：

• 所连接数据块元素或全局 PLC 变量的名称或数据类型发生了变化。

• 数据块元素或全局 PLC 变量中所连元素的较高层结构节点的名称或数据类型发生了变化。

• 所连接数据块的名称发生了变更。

符号寻址当前可用于以下 PLC：
• SIMATIC S7-1200
• SIMATIC S7-1500
• SIMATIC ET 200 CPU
• SIMATIC S7-1500 软件控制器 
在具有集成连接时也可进行符号寻址。

绝对寻址也适用于集成连接。必须使用绝对寻址从 SIMATIC S7-300/400 PLC 寻址 PLC 变量。

如果连接了 HMI 变量和 PLC 变量并更改了 PLC 变量地址，那么只能重新编译控制程序来更新 
WinCC 中的新地址。然后重新编译 WinCC 项目并装载到 HMI 设备。

在 WinCC 中，符号寻址为默认方式。要更改默认设置，请选择菜单命令“选项 > 设
置”(Options > Settings)。在“设置”(Settings) 对话框中，选择“可视化 > 变量”(Visualization 
> Tags)。必要时，还可以禁用“符号访问”(Symbolic access) 选项。     

使用变量
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集成连接的可用性取决于所用的 PLC。下表列出了可用性：

PLC 集成连接 注释

S7-300/400 可用 运行系统中无法检查变量的链接。如果 PLC 
中的变量地址发生了变更且未再次编译和装

载到 HMI 设备，则不会在运行系统中记录

此更改。

S7-1200 可用 在符号寻址过程中，在运行系统中执行变量

连接的有效性检查。如果 PLC 中的地址发生

了变化，则记录此编号并发出错误消息。在

进行绝对寻址时，适用 S7 300/400 描述的

行为。

S7-1500 可用 在符号寻址过程中，在运行系统中执行变量

连接的有效性检查。如果 PLC 中的地址发生

了变化，则记录此编号并发出错误消息。在

进行绝对寻址时，适用 S7 300/400 描述的

行为。

SIMATIC ET 200 
CPU

可用 在符号寻址过程中，在运行系统中执行变量

连接的有效性检查。如果 PLC 中的地址发生

了变化，则记录此编号并发出错误消息。在

进行绝对寻址时，适用 S7-300/400 描述的

行为。

SIMATIC 
S7-1500 软件控

制器 

可用 在符号寻址过程中，在运行系统中执行变量

连接的有效性检查。如果 PLC 中的地址发生

了变化，则记录此编号并发出错误消息。在

进行绝对寻址时，适用 S7-300/400 描述的

行为。

在“设备和网络”(Devices & Networks) 编辑器中创建集成连接。如果项目中包含 PLC 且支持

集成连接，那么还可以自动创建该连接。为此，在组态 HMI 变量时，只需选择现有的 PLC 变
量来连接 HMI 变量。之后，系统会自动创建集成连接。

使用非集成连接寻址

对于具有非集成连接的项目，应始终通过绝对寻址组态变量连接。手动选择有效的数据类型。

如果在具有非集成连接的项目执行期间，项目中的 PLC 变量地址发生变更化，那么还必须在 
WinCC 中进行相应更改。在运行系统中无法检查变量连接的有效性，也无法发出错误消息。

非集成连接适用于所有支持的 PLC。

使用变量
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符号寻址不可用于非集成连接。

对于非集成连接，控制程序无需是 WinCC 项目的组成部分。可独立组态 PLC 和 WinCC 项目。

对于 WinCC 中的组态，只需知道 PLC 中所用的地址及其功能即可。

参见

变量的基础信息 (页 553)

3.1.6 内部变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

内部变量与 PLC 之间不具有连接。 内部变量在 HMI 设备中传送各种值。 只有运行系统处于

运行状态时变量值才可用。 

原理

内部变量存储在 HMI 设备的内存中。 因此，只有这台 HMI 设备能够对内部变量进行读写访

问。 例如，可以创建内部变量来执行本地计算。   
可以将 HMI 数据类型用于内部变量。 可用性取决于所用的 HMI 设备。

可使用以下 HMI 数据类型：

HMI 数据类型 数据格式

数组 一维数组

布尔型 二进制变量

DateTime 日期/时间格式

DInt 有符号 32 位数

Int 有符号 16 位数

LReal 64 位 IEEE 754 浮点数

Real 32 位 IEEE 754 浮点数

SInt 有符号 8 位数

UDnt 无符号 32 位数

UInt 无符号 16 位数

使用变量

3.1 基础知识

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 563



HMI 数据类型 数据格式

USInt 无符号 8 位数

WString 文本变量，16 位字符集

参见

变量的基础信息 (页 553)

3.1.7 内部变量 (RT Professional)

简介

内部变量与 PLC 之间不具有连接。   

原理

内部变量存储在 HMI 设备的内存中。因此，只有这台 HMI 设备能够对内部变量进行读写访

问。例如，可以创建内部变量来执行本地计算。   
可以将 HMI 数据类型用于内部变量。可用性取决于所用的 HMI 设备。

可使用以下 HMI 数据类型：

HMI 数据类型 数据格式

Array 一维数组

Bool 二进制变量

DateTime 日期/时间格式

DInt 有符号 32 位数

Int 有符号 16 位数

LReal 64 位 IEEE 754 浮点数

Raw 原始数据

Real 32 位 IEEE 754 浮点数

SInt 有符号 8 位数

String 文本变量，8 位字符集

TextRef 文本参考

UDInt 无符号 32 位数

使用变量

3.1 基础知识
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HMI 数据类型 数据格式

UInt 无符号 16 位数

USInt 无符号 8 位数

WString 文本变量，16 位字符集

系统变量

项目的内部管理需要系统变量。这些变量的名称始终以“@”字符开头。不能删除或重命名这

些变量。不能更改变量的值。

异常是由“冗余”(Redundancy) 选项创建的变量。这些变量可以通过脚本设置，例如：

• @RM_MASTER
• @RM_MASTER_NAME

说明

不能创建任何名称以 @ 开头的变量。

参见

变量的基础信息 (页 553)
调整变量的数据类型 (页 588)

3.1.8 系统变量

项目的内部管理需要系统变量。这些变量的名称始终以“@”字符开头。不能删除或重命名这

些变量。可评估变量的值，但不能进行更改。

以下变量不受此规则限制：这些变量可以通过脚本设置，例如：

系统变量 组件 用途

@RM_MASTER 和 
@RM_MASTER_NAME 

WinCC 冗余选项 例如，可以通过脚本更改冗余变量的值。

@PRF_<...>_RESET 系统诊断 使用这些变量复位性能变量的值。

使用变量

3.1 基础知识

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 565



系统变量 组件 用途

@<Connectionname>@Forc
eConnectionStateEx

连接状态 使用通道的系统变量建立或终止连接。

@<Connection 
name>@ConnectionStateEx
*

连接状态 使用系统变量查询当前连接状态。

*要查询与 PLC 的连接状态，还可以使用 WinCC 资源管理器中的“系统状态”功能。

说明

不能创建任何名称以 @ 开头的变量。

诊断状态

为了评估诊断状态，提供了 @DiagnosticsIndicatorTag。

系统变量 数据类型 含义

@DiagnosticsIndicatorTa
g

UDInt 指示诊断状态。诊断状态包含所有相关 PLC 的整

体状态。在这种情况下，始终采用所有 PLC 的
差状态。

“@DiagnosticsIndicatorTag”可具有以下值：

• 正常 (0)
• 错误 (1)

参见

使用性能变量进行系统诊断 (页 566)
性能变量概述 (页 570)
变量记录运行系统的诊断变量 (页 577)
原始数据变量 (页 578)

3.1.9 使用性能变量进行系统诊断

为了分析 WinCC 项目，WinCC 提供系统变量“@PRF_...”。
可以使用这些变量来评估服务器的时间响应。还可在 Windows 系统监视器中查看该性能评估。

使用变量

3.1 基础知识
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创建性能变量

“系统变量”(System tags) 选项卡的 HMI 设备默认变量表中提供了用于性能分析的系统变量。

可将系统变量分配给各种组件：

变量名称 组件 变量创建

@PRF_DMRT_SRV_...
@PRF_DMRT_RESET

WinCC 变量管理（数

据管理器）

创建 WinCC 项目时会生成系统变量。

 
 @PRF_TLGRT_... WinCC Tag 记录

@PRF_ALGRT_... WinCC 报警记录

@PRF_REDUNDACY_... WinCC 冗余

@PRF_TIMESYNC_ 基本过程控制：时间

同步

@PRF_CLDCN_... WinCC/Cloud 
Connector

@PRF_DMRT_CHNCON_ 
<连接名称>_...

WinCC 过程通信 创建新连接后，会立即在数据库中为此

连接创建额外的性能变量。

这些变量在“系统变量”(System tags) 选
项卡中不可见。

@PRF_ALGRT_CHNCON_ 
<连接名称>_...

WinCC 报警记录

使用变量

3.1 基础知识
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性能变量的类型

性能变量可以分配以下数据类型：

变量 数据类型 访问权限 说明

相对变量 64 位 IEEE 754 
浮点数

读取 相对于读取时间有效的值，例如当前待处理

的值或每秒的值。

复位变量对这些值没有影响。

变量名称以下列内容结尾：

• ..._ACTIVE
• ..._CIENTS
• ..._PENDING
• ..._PERIOD
• ..._QUALITY
• ..._QUEUE
• ..._SECOND
• ..._SIZE
• ..._STATE
更新周期：1 秒

计数器变量 64 位 IEEE 754 
浮点数

读取 自运行系统激活时起的绝对值

可以使用复位变量将值复位为“0”。
变量名称以下列内容结尾：

• ..._AVERAGE
• ..._PEAK
• ..._TOTAL
所执行的复位操作取决于变量：

• ..._COUNT
更新周期：1 秒

复位变量 无符号 32 位数 读取

写入

可以通过脚本等方式设置复位变量的值：

• 0：禁用

• 1：所有关联计数器变量的值都复位为“0”。
复位变量本身的值也复位为“0”。

变量名称以下列内容结尾：

• ...RESET

使用变量

3.1 基础知识
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Windows 系统监视器中的显示 
Windows 系统监视器显示的计数器对应于 WinCC 性能变量。

可以在以下组中找到这些计数器：

计数器组 性能变量

WinCC DataManager Server @PRF_DMRT_SRV_...
WinCC Taglogging Server @PRF_TLGRT_...
WinCC Alarmlogging Server @PRF_ALGRT_...
WinCC Redundancy @PRF_REDUNDACY_...
WinCC Time Synchronization @PRF_TIMESYNC_
WinCC DataManager Connections @PRF_DMRT_CHNCON_ <连接>_... *
WinCC Alarmlogging Connections @PRF_ALGRT_CHNCON_ <连接名称>_... *

*) 连接以实例形式显示。

步骤

1. 在 Windows 程序组“管理”(Management) 中，打开“性能监视器”(Performance Monitor) 应
用程序。

2. 在导航区中，单击“监视工具”(Monitoring Tools) 下方的“性能监视器”(Performance 
Monitor)。

3. 单击内容区工具栏中的“+”按钮。

4. 在“添加电源指示器”(Add power indicators) 对话框中，选择所需组或个别计数器。
要显示所选计数器的更多详细信息，请启用“显示说明”(Show description) 选项。

5. 单击“添加”(Add) 并关闭对话框。

使用变量

3.1 基础知识

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 569



示例：在运行系统中显示

参见

性能变量概述 (页 570)

3.1.10 性能变量概述

为了分析 WinCC 项目，WinCC 提供系统变量“@PRF_...”。
可以使用这些变量来评估服务器与通信连接的时间响应。

使用变量

3.1 基础知识

可视化过程
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性能变量：变量

说明

连接专用的性能变量 
组态连接后，将在数据库中创建名为“@PRF_DMRT_CHNCON_<连接名称>_...”的性能变量。 
这些变量在“系统变量”(System tags) 选项卡中不可见，但可以像任何其它性能变量一样使

用。 
将连接专用的性能变量链接到对象时，变量分配在工程组态系统中将具有红色背景。但是，

运行系统中的访问权限仍有效。

系统变量 说明

@PRF_DMRT_RESET 复位变量将复位以下性能变量的值：

• @PRF_DMRT_SRV_..._PEAK
• @PRF_DMRT_SRV_..._TOTAL

@PRF_DMRT_SRV_CYCLIC_READ_CALLBACKS_P
ENDING

在循环读取尚未发送的客户端应用程序期间进行变量更新。

值不断增大表示系统过载。可能原因：

• 一个或多个客户端应用程序对循环读取请求的处理速度

太慢。

• 在循环读取期间，写入变量的速度比客户端读取值的速

度快。

@PRF_DMRT_SRV_CYCLIC_READ_REQUESTS_A
CTIVE

待处理的循环读取请求

值不断增大表示系统过载。可能原因：

• 客户端应用程序激活的数量太多或速度太慢

@PRF_DMRT_SRV_CYCLIC_READ_REQUESTS_T
OTAL

自运行系统激活时起的循环读取请求数

值的增大速度相对较快可能表示存在以下行为：

• 频繁重启

• 客户端应用程序效率低

@PRF_DMRT_SRV_READ_REQUESTS_ACTIVE 待处理的读取请求

不包括循环读取请求。

值不断增大表示系统过载。可能原因：

• 数据源过载，无法足够快地处理读取请求。

• 数据管理器过载。

@PRF_DMRT_SRV_READ_REQUESTS_PER_SECO
ND 1)

每秒读取请求数

不包括循环读取请求。

使用变量
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系统变量 说明

@PRF_DMRT_SRV_READ_REQUESTS_TOTAL 自运行系统激活时起的读取请求数

不包括循环读取请求。

@PRF_DMRT_SRV_TAG_READS_PER_SECOND 1) 每秒读取的变量数

由于存在循环读取请求，变量更新不会包含在内。

@PRF_DMRT_SRV_TAG_READS_PER_SECOND_P
EAK

每秒读取的 大变量数

@PRF_DMRT_SRV_TAG_READS_TOTAL 自运行系统激活时起读取的变量数

由于存在循环读取请求，变量更新不会包含在内。

@PRF_DMRT_SRV_TAG_WRITES_PER_SECOND 1) 每秒写入的变量数

@PRF_DMRT_SRV_TAG_WRITES_PER_SECOND_
PEAK

每秒写入的变量 大数

@PRF_DMRT_SRV_TAG_WRITES_TOTAL 自运行系统激活时起写入的变量数

@PRF_DMRT_SRV_WRITE_REQUESTS_ACTIVE 待处理的写入请求

值不断增大表示系统过载。可能原因：

• 数据源过载，无法足够快地处理写入请求。

• 数据管理器过载。

@PRF_DMRT_SRV_WRITE_REQUESTS_PER_SEC
OND 1)

每秒写入请求数

@PRF_DMRT_SRV_WRITE_REQUESTS_TOTAL 自运行系统激活时起的写入请求数

1) 信息“PER_SECOND”指的是变量更新前的 后一秒。

性能变量：数据记录

为过程值日志创建名为“@TLGRT_...”的系统变量。

系统变量 说明

@PRF_TLGRT_AVERAGE_TAGS_PER_SECOND 记录系统平均性能的关键指标：

平均每秒记录的变量数

@PRF_TLGRT_MAX_SIZEOF_ARCHIVING_QUEU
E

大记录队列长度

@PRF_TLGRT_MAX_SIZEOF_NOTIFY_QUEUE 大通知队列长度

包含所有已注册 WinCC 客户端的通知

使用变量

3.1 基础知识
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系统变量 说明

@PRF_TLGRT_MAX_TAGS_LAST_SECOND 一秒钟前记录在所有日志中的 大变量数

此值与变量 @PRF_TLGRT_TAGS_PER_SECOND 的值共同指

示记录负载的平稳程度。

@PRF_TLGRT_MIN_SIZEOF_ARCHIVING_QUEUE 小记录队列长度

@PRF_TLGRT_MIN_SIZEOF_NOTIFY_QUEUE 小通知队列长度

包含所有已注册 WinCC 客户端的通知

@PRF_TLGRT_MIN_TAGS_LAST_SECOND 一秒钟前记录在所有日志中的 小变量数

此值与变量 @PRF_TLGRT_TAGS_PER_SECOND 的值共同指

示记录负载的平稳程度。

@PRF_TLGRT_SIZEOF_ARCHIVING_QUEUE 记录队列长度

@PRF_TLGRT_SIZEOF_NOTIFY_QUEUE 通知队列长度

包含所有已注册 WinCC 客户端的通知

@PRF_TLGRT_TAGS_LAST_SECOND 一秒钟前记录在所有日志中的变量数

此值与变量 @PRF_TLGRT_TAGS_PER_SECOND 的值共同指

示记录负载的平稳程度。

@PRF_TLGRT_TAGS_PER_SECOND 1) 记录系统实际性能的关键指标：

每秒记录在所有日志中的变量数

1) 信息“PER_SECOND”指的是变量更新前的 后一秒。

性能变量：报警记录

说明

连接专用的性能变量 
组态连接后，将在数据库中创建名为“@PRF_ALGRT_CHNCON_<连接名称>_...”的性能变量。 
这些变量在“系统变量”(System tags) 选项卡中不可见，但可以像任何其它性能变量一样使

用。 
将连接专用的性能变量链接到对象时，变量分配在工程组态系统中将具有红色背景。但是，

运行系统中的访问权限仍有效。

使用变量
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为所使用的通信通道创建了名为“@PRF_ALGRT_CHNCON_<连接名称>_...”的性能变量。

系统变量 说明

@PRF_ALGRT_RESET 复位变量会复位自运行系统激活时起包含绝对值的性能变

量：

• @PRF_ALGRT_..._AVERAGE
• @PRF_ALGRT_..._PEAK
• @PRF_ALGRT_..._TOTAL

@PRF_ALGRT_ALARMS_PER_SECOND 1) 报警系统当前性能的关键指标：

每秒生成的报警数

@PRF_ALGRT_ALARMS_PER_SECOND_AVERAG
E

报警系统平均性能的关键指标：

每秒平均报警数

@PRF_ALGRT_ALARMS_PER_SECOND_PEAK 每秒 大报警数

@PRF_ALGRT_ALARMS_TOTAL 自运行系统激活时起生成的报警数

@PRF_ALGRT_ARCHIVING_QUEUE_SIZE 当前记录队列长度

@PRF_ALGRT_ARCHIVING_QUEUE_SIZE_PEAK 大记录队列长度

@PRF_ALGRT_CLIENTS 当前连接的客户端数

计算所有运行报警记录运行系统的 WinCC 客户端数量，例

如 WebUX 客户端和 WebNavigator 客户端。

@PRF_ALGRT_CLIENTS_AVERAGE 自运行系统激活时起每秒连接的客户端平均数

@PRF_ALGRT_CLIENTS_PEAK 同时连接的 大客户端数

@PRF_ALGRT_INPUT_QUEUE_SIZE 当前输入队列长度

@PRF_ALGRT_INPUT_QUEUE_SIZE_PEAK 大输入队列长度

@PRF_ALGRT_QUALITY 通信通道占用率：

• 0：良好，占用率 高达到 70%
• 10：临界，占用率为 70% 到 100%
• 20：溢出，报警丢失

1) 信息“PER_SECOND”指的是变量更新前的 后一秒。

使用变量
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性能变量：冗余

性能变量 @PRF_REDUNDANCY_... 映射冗余服务器的状态。

系统变量 说明

@PRF_REDUNDANCY_IS_SYNCHRONIZED 同步状态：

• 0：冗余应用程序未同步。

• 1：所有应用程序的冗余同步已完成。

除了 WinCC 之外，状态还可能受到其它为冗余注册的应用程序

的影响，例如 SIMATIC BATCH。
@PRF_REDUNDANCY_VALIDATION 服务器的验证点。验证值决定了哪个服务器将成为主服务器。

验证值取决于连接情况和运行系统状态等因素。

如果正确组态了冗余，则验证值在两个冗余服务器上是相同的。

当验证值不相同时，具有较大值的服务器将成为主服务器。

典型值：

• 37：服务器状态良好。

– 已激活运行系统。

– 通过串行接口实现的冗余连接

• 35：服务器状态良好。

– 已激活运行系统。

– 通过 LAN 实现的冗余连接

• < 35：服务器的内部状态为“FAULT”。
检查连接状态或服务器状态。例如，当服务器应用程序不再

响应时，关键运行状态设置为“FAULT”状态。

当服务器处于“FAULT”状态时，伙伴服务器将成为主服务器。

示例计算：

• 如果在服务器上禁用了运行系统，则验证点将减少 4 个。

• 如果无法到达终端总线，则验证点将减少 20 个。

@PRF_REDUNDANCY_PARTNER_VALIDATIO
N

冗余伙伴服务器的验证点

如果正确组态了冗余，则该值在两个冗余服务器上是相同的。

@PRF_REDUNDANCY_AS_COUNT 服务器上的 AS 连接数

如果正确组态了冗余，则该值在两个冗余服务器上是相同的。

以下情况会导致冗余切换：

• 验证值在冗余服务器上是相同的。

• AS 连接数不同。

在这种情况下，具有更多 AS 连接的服务器将成为主服务器。

使用变量
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系统变量 说明

@PRF_REDUNDANCY_PARTNER_AS_COUNT 冗余伙伴服务器上的 AS 连接数

如果正确组态了冗余，则该值在两个冗余服务器上是相同的。

@PRF_REDUNDANCY_CURRENT_STATE 服务器的冗余状态：

• 0：未定义的状态

• 1：服务器是主服务器

• 2：服务器是备用服务器

• 3：服务器处于“FAULT”状态

• 4：服务器独立或无冗余操作

@PRF_REDUNDANCY_PARTNER_CURRENT_
STATE

冗余伙伴服务器的冗余状态

@PRF_REDUNDANCY_FAULT_POSTPONED 变量值 = 1：服务器的状态为“FAULT_POSTPONED”。
本地服务器的内部状态为“FAULT”，但是伙伴服务器不能采用

“Master”状态。无法进行冗余切换。原因可能是正在进行冗余同

步。

满足冗余切换的条件后，服务器会立即切换为“FAULT”状态。变

量 @PRF_REDUNDANCY_CURRENT_STATE 的值变为“3”。
@PRF_REDUNDANCY_PARTNER_FAULT_PO
STPONED

变量值 = 1：冗余伙伴服务器的状态为“FAULT_POSTPONED”。

@PRF_REDUNDANCY_SWITCHOVER_COUN
T

自运行系统激活时起或自上次使用

“@PRF_REDUNDANCY_SWITCHOVER_COUNT_RESET”进行复位

以来的冗余切换次数

@PRF_REDUNDANCY_SWITCHOVER_COUN
T_PERIOD

指定周期内的冗余切换次数

默认设置：

• 时间段：1 个日历日

• 每天午夜 (0:00) 复位该值。

@PRF_REDUNDANCY_SWITCHOVER_COUN
T_RESET

复位变量将复位以下性能变量的值：

• @PRF_REDUNCANCY_SWITCHOVER_COUNT

使用变量
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性能变量：时间同步

系统变量 说明

@PRF_TIMESYNC_CURRENT_STATE 时间同步的状态。该值取决于设备的角色。

备用服务器：

• 0：没有可用的主服务器。不能同步。

• 1：已连接用于同步的主服务器。

主服务器：

• 0：无法通过系统总线发送时间帧。

• 1：通过系统总线发送时间帧。

@PRF_TIMESYNC_SIGNAL_QUALITY 用于同步本地时间的外部信号的质量

• 值 1 到 4 代表“弱”到“非常好”。

• 0：未接收到信号，或者变量没有更新。

@PRF_TIMESYNC_TIME_DIFF 本地系统与主服务器报文中指定的时间之间的时间差

单位：毫秒

@PRF_TIMESYNC_RESET 目前未在使用中。

性能变量：Cloud Connector

系统变量 说明

@PRF_CLDCN_RESET 复位变量将复位以下性能变量的值：

• @PRF_CLDCN_TAG_FAILED_WRITES_TOTAL
• @PRF_CLDCN_TAG_WRITES_TOTAL

@PRF_CLDCN_TAG_FAILED_WRITES_TOTAL 未通过云确认的已传送变量的数量

@PRF_CLDCN_TAG_WRITES_PER_SECOND 每秒传送的变量数

@PRF_CLDCN_TAG_WRITES_TOTAL 通过连接传送的变量总数

3.1.11 变量记录运行系统的诊断变量

可通过变量记录的诊断变量记录系统的当前归档性能。

在 WinCC 项目管理器中，诊断变量以内部变量形式创建，并且包含在变量组“TagLoggingRT”
中。

可使用“Performance”变量组中的系统变量来评估服务器与通信连接的时间特性。

使用变量
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@TLGRT_TAGS_PER_SECOND
此变量周期性地将变量记录的平均归档率指定为每秒的归档变量数。

@TLGRT_AVERAGE_TAGS_PER_SECOND
此变量在启动运行系统后，周期性地将变量记录的平均归档率的算术平均值指定为每秒的归

档变量数。

@TLGRT_SIZEOF_NOTIFY_QUEUE
此变量包含 ClientNotify 队列中条目的当前数量。

所有的本地趋势和表格窗口通过此队列接收当前数据。

@TLGRT_SIZEOF_NLL_INPUT_QUEUE
此变量包含了格式 DLL 队列中条目的当前数量。

此队列可归档通过原始数据变量传输的值。

3.1.12 原始数据变量

定义  
在 WinCC 中，可以创建“原始数据类型”类型的外部和内部变量。原始数据变量的格式和

长度均不是固定的。其长度范围可以是 1 到 65535 个字节。它既可以由用户来定义，也可

以是特定应用程序的结果。

原始数据变量的内容是不固定的。只有发送方和接受方能够解释原始数据变量的内容。WinCC
不会对其进行解释。

说明

无法在屏幕上显示原始数据变量。

使用变量
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WinCC 内的潜在应用程序

在 WinCC 中，可在以下情况下使用原始数据变量：

• 与 PLC 报警块进行数据交换，以处理和确认报警。

• 在脚本中借助“Get/SetTagRaw”函数交换数据。

• 在变量日志中

• 在 WinCC 和 PLC 之间传送作业、数据、处理确认。

说明

当原始数据变量显示在 I/O 字段中时，必须遵循结尾处带有“\0”字符的字符串约定。

“属性地址”

对于外部原始数据变量，所有通信驱动程序的“地址属性”(Address properties) 对话框并不

完全相同，因为变量地址的参数和支持的原始数据变量类型取决于正在使用的通信类型。

格式调整

在 WinCC 中，“原始数据类型”不存在格式调整。

3.2 使用变量

3.2.1 创建变量

3.2.1.1 创建外部变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

使用外部变量，可通过 PLC 变量访问 PLC 中的地址。可通过以下选项进行寻址：

• 符号寻址

• 绝对寻址

有关符号寻址的更多详细信息，请参见“寻址外部变量 (页 560)”部分。尽可能在组态变量

时使用符号寻址。可以在标准变量表或自己定义的变量表中创建变量。         
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要求

• 已经打开项目。

• 组态与 PLC 的连接。

• 巡视窗口已打开。

步骤

要创建外部变量，请执行如下操作：

1. 在项目树中打开“HMI 变量”文件夹，然后双击标准变量表。变量表即打开。
或者，也可以创建一个新变量表并将其打开。

2. 在变量表的“名称”(Name) 列中，双击“添加”(Add)。创建了一个新变量。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 >常规”(Properties > Properties >General) 类别。必要时，在
“名称”域中输入一个唯一的变量名称。此变量名称在整个设备中必须唯一。

4. 必要时，还可以选择“显示名称”域，输入在运行系统中显示的名称。要显示的名称是特定
于语言的，可转换为所需的运行系统语言。显示名称适用于精简系列面板、面板和运行系统
高级版。

5. 在“连接”框中选择与所需 PLC 的连接。如果需要的连接未显示，则必须先创建与 PLC 的连
接。在“设备和网络”(Devices & Networks) 编辑器中，创建与 SIMATIC S7 PLC 的连接。在“连
接”编辑器中创建与外部 PLC 的连接。
如果项目包含 PLC 并支持集成连接，则也可以自动创建连接。为此，在组态 HMI 变量时，只
需选择现有的 PLC 变量来连接 HMI 变量。之后，系统会自动创建集成连接。

使用变量
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6. 如果使用集成连接，则单击“PLC 变量”(PLC tag) 字段中的  按钮并在对象列表中选择已创
建的 PLC 变量。单击  按钮以确认所做的选择。

还可以使用自动完成功能选择 PLC 变量进行集成连接。
如果从自动完成列表中选择了一个 PLC 变量，则该变量被输入到输入路径。PLC 变量的元素
显示在自动完成列表中。如果选择了可以连接到 HMI 变量的 PLC 变量，则 PLC 变量已连接到 
HMI 变量。

7. 如果使用非集成连接，那么在“地址”(Address) 域中输入 PLC 地址。“PLC 变量”(PLC tag) 自动
保持为空。

8. 在巡视窗口中组态该变量的其它属性。

也可以直接在变量表中组态所有的变量属性。要查看隐藏列，可使用快捷菜单激活列标题。     
此外，您还可以直接在应用点（例如 I/O 域）创建新变量。要执行该操作，请单击对象列表

中的  按钮。然后在巡视窗口中组态该新变量。

结果

外部变量已创建完毕并已链接到 PLC 中的一个 PLC 变量或地址。

备选过程

您还可以在 HMI 变量表中通过拖放数据块元素或全局 PLC 变量来创建外部 HMI 变量。 
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参见

创建内部变量 (页 582)
创建多个变量 (页 585)
寻址外部变量 (页 560)
调整变量的数据类型 (页 588)
管理变量 (页 590)
变量限制 (页 599)
变量的基础信息 (页 553)

3.2.1.2 创建内部变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

对于内部变量，必须至少设置名称和数据类型。选择“内部变量”(Internal tag) 项，而不是与 
PLC 的连接。

为了进行记录， 好为每个变量都输入注释。

要求

已经打开项目。

步骤

1. 在项目树中打开“HMI 变量”文件夹，然后双击“标准变量表”条目。变量表随即打开。
或者，也可以创建一个新变量表并将其打开。

2. 双击变量表“名称”列中的“添加”。创建了一个新变量。

3. 如果巡视窗口未打开，则可以在“视图”(View) 菜单中选择“巡视窗口”(Inspector window) 选
项。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 >常规”(Properties > Properties >General) 类别。必要时，在
“名称”域中输入一个唯一的变量名称。此变量名称在整个项目中必须是唯一的。
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5. 必要时，还可以选择“显示名称”域，输入在运行系统中显示的名称。要显示的名称是特定
于语言的，可转换为所需的运行系统语言。显示名称适用于精简系列面板、面板和运行系统
高级版。

6. 在“连接”(Connection) 域中选择“内部变量”(Internal tag) 作为连接。

7. 在“数据类型”(Data type) 域中选择所需的数据类型。

8. 在“长度”(Length) 域中，必须根据所选的数据类型指定将存储在变量中的 大字符数。长度
由数字变量的数据类型自动定义。

9. 还可以输入关于变量使用的注释。为此，应在巡视窗口中单击“属性 > 属性 > 注释”(Properties 
> Properties > Comment)，然后输入文本。

也可以直接在变量表中组态所有的变量属性。要查看隐藏列，可使用快捷菜单激活列标题。

此外，您还可以直接在应用点（例如 I/O 域）创建新变量。单击对象列表中的 
 按钮。然后可以在打开的属性窗口中组态该新变量。
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结果

内部变量已创建。现在，可在项目中使用该变量。

在后续步骤中可组态变量，例如，通过设置起始值和限制值。

参见

创建外部变量 (页 579)

3.2.1.3 在项目范围或本地更新内部变量

始终会在项目范围内更新在 WinCC 服务器上创建的内部变量。

始终会在计算机本地更新在自带项目的 WinCC 客户端上创建的内部变量。

设置内部变量更新

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 设置”(Properties > Properties > Settings) 类别。

2. 选择所需更新类型：

– 客户端/服务器范围

– 本地 HMI 设备

使用变量
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设置运行系统保留

如果要在运行系统停止时保留内部变量值，请选中“内部变量保留”(Persistence for internal 
tags) 复选框。

如果已启用“本地 HMI 设备”(Local HMI device) 设置，则“内部变量保留”(Persistence for 
internal tags) 设置无效。

禁用运行系统时，会再次复位更改的变量值。

3.2.1.4 创建多个变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

在变量表中，通过自动填充表格中变量下面的行，可以创建其它相同的变量。

使用自动填充功能时，变量名称将自动递增。
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也可使用自动填充功能以单一变量属性填充变量下方的表格单元，从而修改相应的变量。

如果在变量表中的已填充单元已应用自动填充，则会询问是要覆盖此单元还是插入新变量。

如果不希望覆盖已组态的变量，应激活插入模式。通过在插入过程中按住 <Ctrl> 键激活插

入模式。如果激活插入模式，变量表中的现有条目将下移。

要求

• 已经打开项目。

• 变量表已打开。

• 将要用作其它变量模板的变量已组态。

使用变量

3.2 使用变量

可视化过程

586 系统手册, 11/2022, 在线文档



步骤

1. 如果想要创建新的变量，在“名称”列中标记要用作新变量模板的变量。
如果想要将某个变量的属性复制给其下方的变量，选择包含该属性的单元格。
所选择的单元格将以高亮颜色显示，并将在其右下角显示一个小蓝方块。如果将鼠标移动到
此方块上面，则光标变为黑色十字。

2. 按住鼠标按钮，将此方块拖动到下面要自动填充的单元格上面。
标记将扩展到覆盖该区域。

3. 现在释放鼠标按钮。所有标记的单元格将被自动填充。
将在标记区域的所有空白单元格中创建新变量。
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结果

根据所选择的单元格的不同，这个功能可以自动填充单个属性或创建新变量。

参见

创建外部变量 (页 579)

3.2.1.5 调整变量的数据类型 (RT Professional)

简介         
创建变量时，需要为该变量分配一种可能的数据类型。该数据类型将取决于您要使用的变量

的数据类型。

可用的数据类型取决于所连接的通信伙伴，例如 PLC。

说明

如果修改现有外部变量的数据类型，则先前定义的变量地址将被标识为无效。其原因就是当

数据类型改变时，PLC 的地址也要改变。

格式调整

WinCC 将根据所连接 PLC 变量的数据类型来设置外部变量的数据类型。如果 WinCC 中没有该 
PLC 变量的数据类型，则会在 HMI 变量上自动使用一个兼容数据类型。根据需要，可以指定

让 WinCC 使用其它数据类型，并转换 PLC 变量的数据类型以及 HMI 变量的数据类型的格

式。     
在 WinCC 中，用户对下列数据类型具有访问权限：

HMI 数据类型 说明 取值范围

Array 包含元素的变量 2)3)  
DateTime 日期/时间格式 2)  
SInt 有符号 8 位数 -128 ... +127
USInt 无符号 8 位数 0 ... 255
Int 有符号 16 位数 -32768 ... +32767
UInt 无符号 16 位数 0 ... 65535
DInt 有符号 32 位数 -2147483648 ... 

+2147483647
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HMI 数据类型 说明 取值范围

UDInt 无符号 32 位数 0 ... 4294967295
Real 32 位 IEEE 754 浮点数 +-3.402823e+38
LReal 64 位 IEEE 754 浮点数 +-1.79769313486231e+30

8
Bool 二进制变量 0 ... 1
String 文本变量，8 位字符集  
WString 文本变量，16 位字符集  
TextRef 文本参考 1  
Raw 原始数据类型  
1：“TextRef”数据类型仅可用于内部变量。对于“TextRef”数据类型的变量，可以引用项目文

本中的条目。如果想要对象上显示的文本在文本的语言更改时也更改组态的语言，则使用

“TextRef”数据类型。将变量分配给项目文本。

2：仅在与 S7-1200 或 S7-1500 一起使用时可用 
3：要在运行系统中避免结构冲突，需同步变量名称并替换定界符“[”和“]”。 

为进行格式调整，请在相应外部变量处选择所需的 PLC 数据类型。随后，将在“HMI 数据类

型”(HMI data type) 字段中自动选择适宜的标准数据类型，以便在 WinCC 中使用。根据要求

更改格式调整。更多相关信息，请参见 
数据类型的映射和编码 (页 655)一节

不进行格式调整的数据类型

这些数据类型按 1:1 显示，不进行格式调整。

不进行格式调整的 SIMATIC S7-300/400 数据类型

PLC 数据类型 说明

Bool 无格式调整

String 无格式调整

不进行格式调整的 OPC-DA 数据类型

OPC-DA 数据类型 说明

VT_BSTR 无格式调整

VT_BOOL 无格式调整

使用变量
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不进行格式调整的 OPC-DA XML 数据类型

OPC-DA 数据类型 说明

String 无格式调整

boolean 无格式调整

Base64Binary 无格式调整

参见

创建外部变量 (页 579)
数据类型的映射和编码 (页 655)
同步设置 (页 596)
数据类型 (页 666)

3.2.2 编辑变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

3.2.2.1 管理变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

始终都可以对变量进行重命名、复制或删除操作。

重命名变量时，新名称在整个设备内必须唯一。

如果使用“复制”命令将变量复制到剪贴板，也会复制链接到该变量的对象和引用。

如果使用“插入”命令将变量添加到另一个设备，则将添加变量，而不添加连接的引用。只

插入这些引用的对象名。如果在目标系统中存在相同名称和有效属性的引用，则现有的引用

将连接到所复制的变量上。

如果复制变量，则还会复制链接到该变量的某些对象。将复制以下对象：

• 记录变量

• 周期

• 报警

如果将复制的变量添加到另一个设备，则会将该变量与所链接的对象一起添加。

使用变量
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要求

• 想要重命名、复制或删除的变量必须存在。

• 包含该变量的变量表将打开。

重命名变量

说明

在以下情况下，进行重命名时，运行系统中与变量的连接会中断：

• 例如，为了能通过脚本动态化对象属性而在某种类型中使用了 HMI 变量。 
• 项目中使用了一个或多个该类型的实例。 
• 项目处于运行系统中。

• 完成重命名后，执行命令“编译 > 软件（仅变更）”(Compile > Software (only changes))。 
解决方案：退出运行系统，然后重命名变量。执行“编译 > 软件（全部重建）”(Compile > 
Software (rebuild all)) 命令。 

1. 在“名称”域中，从变量表中选择该变量。    
2. 从快捷菜单中选择“重命名”(Rename)。
3. 输入新名称。

变量以新的名称显示。

复制变量

1. 在变量表中选择一个或多个变量。    
2. 从快捷菜单中选择“复制”。

3. 单击要插入变量的点。例如，单击同一个设备中的另一个变量表，或单击另一个设备中的变
量表。

4. 从快捷菜单中选择“粘贴”(Paste)。如上所述插入变量。

删除变量

1. 在变量表中选择一个或多个变量。    
2. 在“工具”菜单中选择“交叉引用”命令。在“交叉引用”编辑器中，可查看变量用于何处。

采用该方式，可发现删除变量将对项目产生哪些影响。

3. 在变量的弹出式菜单中选择“删除”。
所有标记的变量将被删除。

使用变量

3.2 使用变量

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 591



说明

在删除画面中的 HMI 变量的情况下，如果要在编译期间输出警告，需取消选中“运行系统

设置 > 常规 > 编译程序选项”(Runtime settings > General > Compiler options) 下的“不检查

画面中删除的 HMI 变量”(Do not check deleted HMI tags in screen) 复选框。如果未激活该选

项，则含有已删除变量的字段将受到影响，会被标记为无效。

导出和导入变量

WinCC 提供了导出和导入变量的选项。通过导出和导入，可以选择从一个项目导出变量并将

其导入另一个项目。还有一种选择，就是在 WinCC 外部创建大量的变量，对其进行编辑，然

后将其导入 WinCC 项目。 

参见

编辑变量 (页 592)
同时组态多个变量 (页 593)
在一个画面中同时使用多个变量 (页 594)
同步变量 (页 598)
创建外部变量 (页 579)
导入和导出变量 (页 2138)

3.2.2.2 编辑变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

可随时修改变量，以适应不同的项目要求。   

编辑变量

以下选项可用于更改变量的组态：

• 打开变量所在的变量表。 
• 打开“显示所有变量”(Show all tags) 变量表。

• 在显示和操作对象的对象选择中通过“编辑”(Edit) 按钮打开变量的巡视窗口。

使用变量
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在变量表中，可执行诸如此类的任务：比较和调整多个变量的属性或按变量属性对变量进行

排序。

在表中或在巡视窗口中可直接更改属性。

如果改变变量属性，而这种改变引起与另一属性的冲突，该属性将以颜色高亮显示，以提醒

用户注意。 如果将变量链接到其它控制器，例如链接到不支持所设数据类型的控制器，则

此属性将以颜色突出显示。

参见

管理变量 (页 590)

3.2.2.3 同时组态多个变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

在 WinCC 中，可在单个操作中将相同属性分配给多个变量。 这样可以提高编程效率。   

要求

• 已经创建了要组态的变量。

• 变量表已打开。

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 在变量表中，同时选择要组态的所有变量。
如果所选择的属性对于所有变量都相同，则此属性的设置出现在巡视窗口中。 否则，相关域
将保留空白。

2. 可以在巡视窗口中或直接在变量表中定义共享属性。

如果更改多个变量共有的属性，那么只能更改此属性。 此变量的其它属性保持不变。

结果

所有标记的变量都将被重新组态。

要编辑变量间彼此不同的变量属性，只要清除多选即可。

使用变量

3.2 使用变量

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 593



参见

管理变量 (页 590)

3.2.2.4 在一个画面中同时使用多个变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

简介

在 WinCC 中，可以在单个操作中在一个画面上创建与变量链接的多个 I/O 域。这样可以提高

编程效率。

要求

• 已创建几个变量。

• 打开了一个画面。

使用变量

3.2 使用变量
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步骤

1. 在项目树的“HMI 变量”下选择所需的变量表。

2. 选择项目树底部的详细视图。 详细视图显示所选变量组中存在的变量。

使用变量

3.2 使用变量
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3. 在“详情”窗口中标记变量。

4. 将变量拖动到画面中。 对于每个变量，此操作创建连接到该变量的 I/O 域。

说明

当通过拖放操作将 PLC 从“详情”窗口移动到工作区域时，还会在“设备和网络”(Devices 
& Networks) 编辑器中创建网络和连接。

参见

管理变量 (页 590)

3.2.2.5 同步设置 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

在 WinCC 中，您可以在 WinCC 变量名称的数据块结构中映射数据值的位置。 为此，必须将 
WinCC 变量与所连接的 PLC 变量同步。 必要时，可将 PLC 名称设置为前 。 
根据项目设置需要，在“运行系统设置 > 变量设置”(Runtime Settings > Settings for Tags) 下
组态名称匹配。 WinCC 为此提供了多个选项。

指定同步期间名称是否匹配以及匹配需要满足的条件。

使用变量
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变量设置

为避免在“变量设置”(Settings for tags) 下组态的复杂变量类型中出现冲突，将以类似于名

称匹配的方式在 WinCC 中替换 STEP 7 中路径语句的定界符：

• 兼容模式

兼容模式下，将在数据块的名称与第一层级的元素名称之间设置一条下划线。 较低层级

中的定界符会被保留。 启用该选项时，将禁用所有其它选项。

• 替换定界符

根据您的选择，同步期间会替换所有层级的定界符。

• PLC 前
将 PLC 名称设置为 WinCC 变量名称的前 。 为每个 HMI 连接设置该选项。

说明

重复变量名称

如果新生成的变量已经在使用，则用括号在后面添加一个数字，例如 
Datablock_1_Static_2{1}(1)。

示例 
“PLC1”控制器包含结构化数据块“DB1”。 “Db1.a[1].b.c[3]”数据块元素已在画面中使用。 根据

您的设置，生成的 WinCC 变量名称如下：

WinCC 变量名称 所选选项 注释

Db1_a[1].b.c[3] 兼容模式  
Plc1.Db1.a[1].b.c[3] PLC 前  
Db1;a(1);b;c(3) 用 ; ( ) 替换点和括号  
Plc1_Db1_a{10}_b_c{3} 用 _ { } 替换点和括号

PLC 前
 

Db1.a[1].b.c[3] 不使用字符选择替换定界符 将在画面中的使用位置用引号将变

量名称括起来： "Db1.a[1].b.c[3]"  

参见

同步变量 (页 598)

使用变量
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3.2.2.6 同步变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

为将 PLC 变量与 HMI 变量同步，WinCC 提供了以下选项：

• 在 PLC 和 WinCC 之间使用或不使用名称匹配来同步变量

可通过以下选项进行优化：

• 将变量与 PLC 中的地址相链接 
此步骤适用于 HMI 设备与 PLC 之间的连接发生变化并且变量连接已丢失等情况。 如果已

分别对控制程序和 HMI 项目进行组态，则也可使用此功能。    

要求

• 已创建外部 HMI 变量。

• 已创建 PLC 变量。

• 已在项目中建立到 PLC 的 HMI 连接。

步骤

要将 HMI 变量和 PLC 变量同步，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，选择包含相关变量的目录。

2. 从快捷菜单中选择“将 HMI 变量连接到匹配的 PLC 变量”(Connect HMI tags to matching PLC 
tags)。
将打开一个对话框。

使用变量

3.2 使用变量
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3. 选择要使用的选项。
如果不使用名称匹配来同步变量，请禁用“用 PLC 变量名称替换 WinCC 变量名称”(Replace 
WinCC tag name with PLC tag name)。
如果要使用绝对访问来连接 HMI 变量，请选择“数据类型与绝对地址匹配”(Data type and 
absolute address match)。 

4. 单击“同步”(Synchronize) 进行确认。
系统会根据所选选项搜索适合的 PLC 变量。 

结果

外部 HMI 变量已与 PLC 变量同步。 
如果选择了“数据类型与绝对地址匹配”(Data type and absolute address match) 选项，那么

只要找到合适的 PLC 变量，便会建立变量连接。

如果选择了其它选项，则会相应更新 WinCC 变量并在 WinCC 中应用 PLC 变量名称。  

参见

管理变量 (页 590)
同步设置 (页 596)

3.2.3 组态变量

3.2.3.1 变量组态基本信息 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

变量限制 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

可限制数字变量的值范围。

原理

可以指定由数字变量的上限和下限定义的值范围。     

使用变量

3.2 使用变量
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共组态四个限值来限制值范围。分别使用“上限 2”(Upper 2) 和“下限 2”(Lower 2) 指定取

值范围的 大值和 小值。分别使用“上限 1”(Upper 1) 和“下限 1”(Lower 1) 指定正常范

围的 大阈值和 小阈值。

限制 用途

上限 2 用于指定 大值。

上限 1 用于指定正常范围的上限值。 
下限 1 用于指定正常范围的下限值。

下限 2 用于指定 小值。

如果操作员输入的变量值在组态的值范围外，则拒绝输入。不会接受该值。组态运行系统高

级版和面板时组态一个函数列表。当变量值超出值范围时，就会处理该函数列表。 

说明

如果想要在超出限值时输出模拟量报警，请在“模拟量报警”(Analog alarms) 选项卡中组态

相应的变量。也可以在“HMI 变量”编辑器中组态模拟量报警。模拟量报警的输出值取决于

组态的变量限值。

应用示例

例如，在变量值进入临界范围时使用限值来警告操作员。

参见

定义变量限制 (页 601)
变量的起始值 (页 602)
定义变量的起始值 (页 602)
将变量连接到另一个 PLC (页 603)
变量的线性转换 (页 604)
对变量应用线性转换 (页 606)

使用变量

3.2 使用变量
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定义变量限制 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

对于数字变量，可通过定义下限和上限以及阈值来指定值范围。      

说明

不能为数组或单个数组元素定义限值。要定义限值，请使用数字变量。

另外，对于运行系统高级版和面板，可以组态系统在变量值低于或高于其所组态的值范围时

处理函数列表。

要求

• 已创建要为其设置限值的变量。

• 巡视窗口已打开，其中显示该变量的属性。

步骤

要定义变量限制，执行如下操作：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 范围”(Properties > Properties > Range)。如果要将其中
一个限制定义为常量值，使用  按钮选择“常量”。在相关域中输入数字。
如果要将其中一个限制定义为变量值，使用  按钮选择“HMI 变量”。使用对象列表为此限
制定义变量。

2. 要设置变量的其它限值，可使用相应的设置重复步骤 1。

其它方法

还可以直接在变量表中组态限值。要查看隐藏列，可使用快捷菜单激活列标题。

组态运行系统高级版和面板的函数列表

组态运行系统高级版和面板时，可在超出上限或下限的情况下调用函数列表。

1. 如果要在值下降到值范围以下时启动函数列表，则在巡视窗口中单击“属性 > 事件 > 超出下
限时”(Properties > Events > On falling below)。在该对话框中创建函数列表。

2. 如果要在值超出值范围时启动函数列表，则在巡视窗口中单击“属性 > 事件 > 超出上限
时”(Properties > Events > On exceeding)。在该对话框中创建函数列表。

使用变量

3.2 使用变量
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结果

已经为所选变量设置了由限值所定义的值范围。如果超过或低于值范围，则执行函数列表。

参见

变量限制 (页 599)

变量的起始值 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

运行系统启动时的变量值

可以为数字变量组态和日期/时间值变量组态一个起始值。 运行系统启动时变量将预置为该

值。 采用这种方式，可确保运行系统启动时变量具有已定义的状态。   
对于外部变量，起始值将显示在 HMI 设备上，直到由 PLC 或输入所覆盖。

如果未组态起始值，那么在启动运行系统时该变量的值为“0”。
在 WinCC Runtime Professional 中，可以在变量的起始值处输入“字符串”数据类型的变量

值。 变量值保存在“项目文本”(Project texts) 编辑器中，并支持多语言。 文本转换后，将作

为与语言相关的起始值显示在运行系统中。

应用示例

可将默认值分配给 I/O 域。 输入期望的默认值作为与 I/O 域链接的变量的起始值。 

参见

变量限制 (页 599)
定义变量的起始值 (页 602)

定义变量的起始值 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

在 WinCC 中，可以分别为数字变量和日期/时间值变量组态起始值，运行系统启动时会应用

这些值。

使用变量
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要求

• 已创建要为其定义起始值的变量。

• 巡视窗口已打开，并显示该变量属性。

步骤

要组态起始值，请按如下步骤进行操作：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 值”(Properties > Properties > Values)。
2. 输入期望的“起始值”。

其它方法

也可以直接在变量表中组态起始值。要查看隐藏列，可使用快捷菜单激活列标题。

结果

为变量选择的起始值将传送到项目。

参见

变量限制 (页 599)
变量的起始值 (页 602)

将变量连接到另一个 PLC (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

在 WinCC 中，可随时更改变量的 PLC 连接。 例如，更改工厂组态时，需要此操作。

根据所选的 PLC，可能需要修改变量的组态。 必须更改的变量属性将以高亮颜色显示。   

要求

• 希望改变其连接的外部变量必须已经存在。

• 与 PLC 的连接必须已经存在。

• 该变量的“属性”窗口已打开。

使用变量

3.2 使用变量
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步骤

要更改变量的 PLC 连接，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”。

2. 在“常规”字段中选择新连接。
在变量表和巡视窗口中将以高亮颜色显示必须更改的变量属性。

3. 改变变量所有高亮显示的属性，以满足新 PLC 的要求。

结果

外部变量连接到了新 PLC。

参见

变量限制 (页 599)

变量的线性转换 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

数字数据类型可使用线性转换进行处理。外部变量在 PLC 中的过程值可映射到项目中的特定

取值范围。

使用变量
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原理

为了对变量进行线性转换，必须在 HMI 设备和 PLC 上各指定一个数值范围。数值范围将相

互线性映射。 

一旦来自 HMI 设备的数据写入外部变量，它将被自动映射到 PLC 的数值范围。一旦来自 HMI 
设备的数据从外部变量读取，将反向完成相应的转换。

说明

也可使用系统函数“LinearScaling”和“InvertLinearScaling”来自动转换过程值。

应用示例

用户输入以厘米为单位的长度尺寸，但 PLC 期望输入英寸值。输入的值在传送到控制器之前

自动进行转换。使用线性转换，PLC 上的值范围 [0 - 100] 可映射到 HMI 设备上的值范围 [0 
- 254]。

参见

对变量应用线性转换 (页 606)
变量限制 (页 599)

使用变量

3.2 使用变量

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 605



对变量应用线性转换 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

为了对变量进行线性转换，必须在 HMI 设备和 PLC 上各指定一个数值范围。数值范围将相

互线性映射。 

要求

• 要应用线性转换的外部变量必须存在。

• 巡视窗口已打开，其中显示该变量的属性。

步骤

要将线性转换应用于变量，执行下列步骤：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 线性转换”。

2. 单击“启用”打开线性转换。
例如，为了进行测试，可使用该选项临时关闭线性转换。先前为线性转换所进行的设置保持
不变。

3. 在“PLC”区域中，输入要应用于 PLC 上过程值的值范围起始值和结束值。

4. 在“HMI 设备”区域中，输入要应用于 HMI 设备上过程值的值范围起始值和结束值。

结果

在运行系统中，自动将数据从一个值范围映射到另一个值范围。

说明

也可以使用“LinearScaling”和“InvertLinearScaling”系统函数自动转换过程值。

参见

变量的线性转换 (页 604)
变量限制 (页 599)
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将字符用于 WString/WChar 类型的 HMI 变量 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在类型为 WString 或 WChar 的变量中指定能够以特定字体显示的字符串。 
只有用于组态的文本中的字符才能通过组态传送至基本面板和精智面板。因此，可能不会显

示通过 WString 或 WChar 类型的变量进行显示的字符。

Tahoma 和 Courier New 字体已完全预安装在精智面板中。Tahoma 字体已完全预安装在基

本面板中。大多数语言的字符都能以 Tahoma 字体进行显示。中文、繁体中文、日语和韩语

的字符不能以 Tahoma 进行显示。

WinCC Runtime Advanced 支持组态 PC 和运行系统 PC 上安装的所有字体。如果要使用其它

字体，可将其安装在组态 PC 和运行系统 PC 上。

对于精智面板，可以通过 ProSave 将完整的字体加载到 HMI 设备中。 
对于基本面板，不能通过 ProSave 安装字体。因此，字符必须始终包含在组态的文本中。 

基本知识

对于精智面板，可通过附加的 ProSave 选项将以下字体下载到 HMI 设备：

• 宋体适用于输入中文（中国）、中文（新加坡）、英语、德语、意大利语、法语和西班

牙语字符串。

• Gulim 适用于输入韩语字符串。

• MS PGothic 适用于输入日语字符串。

有关“通过 ProSave 加载亚洲字体”主题的详细信息，请参见 将亚洲字体加载到 HMI 设备 
(页 2537)。

说明

“繁体中文”

需要“MingLiU”字体才可显示繁体中文字符。无法通过 ProSave 选项将该字体加载到精智面

板。SimSun 和 Tahoma 字体不能用于显示繁体中文字符。

因此，WStrings/WChars 中出现的繁体中文字符必须包含在精智面板的已组态文本中。 
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在画面中将字符用作已组态文本

要使用运行系统的 HMI 设备中未安装的字体，请将相应字符作为组态文本输入到画面中： 
1. 创建新画面。

2. 插入文本框。

3. 在文本框的属性中，设置相关字体，以便稍后使用这些字体包含的字符。

4. 在文本框中，插入该字体对应的那些稍后要使用的字符。

项目编译完成后，可将文本中组态的字符用于 WString/WChar 类型的 HMI 变量。

参见

将亚洲字体加载到 HMI 设备 (页 2537)

3.2.3.2 特殊组态选项 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

地址指针 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

通过地址多路复用，可以使用单个变量来访问 PLC 地址范围内的多个存储位置。无需为每个

单独的地址定义变量，即可读写这些地址。

方括号表示地址多路复用。 

绝对寻址的多路复用

当使用绝对寻址多路复用时，应将变量组态为要寻址的 PLC 中地址的占位符。       
如果要访问格式为“%DBx.DBWy”的地址，多路复用的表达如下所示：

"%DB[HMITag1].DBW[HMITag2]"
在运行系统中，为要寻址的数据块为变量“HMITag1”提供所需值。 
在运行系统中，为变量“HMITag2”提供所需的数据块地址。

通过来自 PLC 的值或通过脚本为变量提供值。

使用变量
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以下 PLC 和通信驱动程序支持绝对地址多路复用。 
• SIMATIC S7-300/400
• SIMATIC S7-1200
• SIMATIC S7-1500
绝对地址多路复用不适用于具有优先访问功能的数据块。

符号寻址多路复用

使用符号寻址进行多路复用时，通过多路复用变量和索引变量来访问所连接控制器的数据块

中数组变量的不同数组元素。 
首先，将数据块中所需点阵列的一个元素连接到 HMI 设备中的多路复用变量。随后使用索

引变量替换数组索引（符号地址中 左侧部分）。 
如果要访问数据块“Datablock_1”中的数组变量“Arraytag_1”的不同元素，符号寻址的表达如

下所示：

"Datablock_1.Arraytag_1["HMITag_1"]
通过 HMI 变量“HMITag_1”控制对数组元素索引的访问。在运行系统中，为变量提供要访问

的数组元素索引。

符号寻址多路复用仅在下列组件支持符号寻址时适用：

• HMI 设备

• PLC
• 通信驱动程序

以下通信驱动程序支持符号寻址：

• SIMATIC S7-1200 
• SIMATIC S7-1500 

具有用户自定义 PLC 数据类型 (UDT) 和数组的结构 HMI 变量可用于采用符号寻址的多路复用。

在下列情况下可进行多路复用：

• 已连接 PLC 变量的路径包含至少一个数组索引。

• 留在 PLC 变量路径中的数组为一维数组。

• 如果在 PLC 变量的路径中有多个数组，则只有位于 左侧的数组可用于多路复用。

• 索引变量必须为“USInt”、“UInt”、“UDInt”、“SInt”、“Int”或“DInt”数据类型。

使用变量
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下图所示为使用符号寻址的多路复用，其中采用了具有自定义 PLC 数据类型 (UDT) 的结构 HMI 
变量。数据块元素“db1.udt3Arr[0]”链接到 HMI 变量“db1_udt3Arr{0}”。HMI 变量

“db1_udt3Arr{0}”的符号寻址由“索引”HMI 变量进行多路复用。 

使用符号寻址进行多路复用时，以下变量不能用作索引变量：

• 不属于“USInt”、“UInt”、“UDInt”、“SInt”、“Int”或“DInt”数据类型的 HMI 变量。

• 已经过多路复用的 HMI 变量

• 数组元素 
• 属于结构 HMI 变量的元素的 HMI 变量

说明

在运行系统中，第一个数组元素始终使用索引值“0”进行寻址。数据块中的数组元素也以索引

“0”开始。

说明

可以将 HMI 变量（用于使用符号寻址进行多路复用）导出至 MS Excel。还可以将来自 MS 
Excel 的 HMI 变量导入包含 HMI 设备全部 HMI 变量的 HMI 变量表。

参见

使用绝对寻址组态地址指针 (页 611)
使用符号寻址组态地址指针 (页 614)
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在运行系统中更新变量值 (页 620)
变量的间接寻址 (页 617)
间接寻址变量 (页 618)
使用变量触发函数 (页 619)
定义变量的采集周期 (页 621)

使用绝对寻址组态地址指针 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

使用地址指针时，可通过较少的变量来高效地访问 PLC 中的不同地址。 使用的是变量而非 PLC 
中的绝对地址，以便能够在运行系统中更改地址。

要求

• 已创建地址指针的变量并已将其连接到 PLC。
• 该变量的“属性”窗口已打开。

步骤

1. 在变量表中选择地址指针的变量，并在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规”。 将显示变量
的常规属性。

2. 本例中选择“Int”数据类型。

3. 选择访问类型“绝对寻址”。

使用变量
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4. 单击“地址”字段中的选择按钮。 地址对话框打开。

5. 单击“DB 号”字段中的选择按钮并选择条目“HMI 变量”。
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6. 在“DB 号”字段中，单击  按钮，在对象列表中为 DB 号选择变量。 或通过对象列表创建
一个新变量。单击  按钮来接受变量。

7. 重复“地址”字段的步骤 3 和 4，并再组态一个变量用于调用数据块中的地址区域。

“地址”对话框中的选择选项取决于为指针变量选择的数据类型。 “地址”对话框仅提供在所

选数据类型前提下可组态的地址设置。 

结果

在运行时，指针变量用于访问与当前在变量中所找到地址相对应的内存位置。 使用 DB 号字

段中的变量控制对数据块的访问。 使用“地址”字段中的变量控制对所选数据块中地址的

访问。 

说明

内存位置中的值只能在寻址变量的下一更新周期读取。 
例如，如果在脚本中使用指针变量，不要试图在将其改变后直接访问内存位置的内容。 

使用变量

3.2 使用变量

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 613



参见

地址指针 (页 608)
使用符号寻址组态地址指针 (页 614)

使用符号寻址组态地址指针 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

使用地址指针时，可通过较少的变量来高效地访问 PLC 中的不同地址。 使用的是变量而非 PLC 
中的符号地址，以便能够在运行系统中更改地址。

要求

• 已创建地址指针的变量。

• 该变量的“属性”窗口已打开。

• 已在相连的 PLC 中创建带有数组变量的数据块。

• 数据块已编译。

使用变量
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步骤

1. 在变量表中选择地址指针的变量，并在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规”。 将显示变量
的常规属性。

2. 通过“连接”字段选择到 PLC 的连接。

3. 选择访问类型“符号访问”(Symbolic acces)。

使用变量
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4. 通过“PLC 变量”字段导航到 PLC 的数据块，并选择数组变量的数组元素。

5. 单击“地址”字段中的选择按钮。 地址对话框打开。 
6. 单击“索引变量”字段中的选择按钮并选择条目“HMI 变量”。

7. 在“索引变量”字段中，单击  按钮，在对象列表中为数组索引选择变量。或通过对象列
表创建一个新变量。单击  按钮来接受变量。

结果

在运行系统中，将访问索引变量中所含索引值对应的数组元素。
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参见

地址指针 (页 608)
使用绝对寻址组态地址指针 (页 611)

变量的间接寻址 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

原理

在指针化（间接寻址的一种类型）中，首先确定运行时所使用的变量。 定义一个变量列表

专门用于指针变量。 在运行时从变量列表中选择相关的变量。 变量的选择取决于索引变量

的值。

在运行系统中，系统首先读取索引变量的值。 随后将访问在变量列表的相应位置中指定的

变量。 

应用示例

使用间接寻址，可组态下列情况： 
操作员从选择列表中选择多台机器中的一台。 根据操作员的选择，来自所选机器的数据将

显示在输出域中。

要组态这类情况，可为符号 I/O 域组态索引变量。 在 I/O 域组态指针变量。 组态指针变量的

变量列表，以反映选择列表的结构。

如果操作员选择另一台设备，则索引变量的值将改变。 此时，选择字段将显示变量列表（指

针变量）中新索引值指向的变量的内容。

参见

间接寻址变量 (页 618)
地址指针 (页 608)
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间接寻址变量 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介 
使用间接寻址时，应首先在运行系统中确定所用变量。定义一个变量列表，而非单个变量。

列表条目由索引值和所用变量名称组成。可使用索引变量控制访问变量列表中的哪一条

目。           

说明

索引变量的数据类型

如果在变量列表中使用具有不同数据类型的变量，则会使用 大数据类型的属性。例如，如

果使用数据类型为 INT 和 REAL 的变量，这些值将以浮点数的形式显示。

要求

• 希望对其进行间接寻址的变量必须已经存在。

• 索引变量必须存在。

• 变量列表中包含的变量必须已经存在。

• 巡视窗口已打开，并显示该变量属性。

步骤

要间接寻址变量，请执行以下步骤：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 指针化”。

2. 选择”指针化“选项来激活间接寻址。
例如，为了进行测试，可使用该选项临时关闭间接寻址。先前为间接寻址所进行的设置保持
不变。 

3. 选择“索引变量”或使用对象列表定义新变量。

4. 在变量列表中单击“变量”列的第一个条目。

5. 选择变量作为列表条目或使用对象列表定义新变量。
“索引”列中的条目将自动生成。

6. 对希望添加到变量列表中的所有变量，重复步骤 5。
7. 如有必要，使用拖放功能来改变列表中的条目顺序。

结果

在运行系统中，系统将通过索引变量中的当前值动态访问变量列表中的相应变量。

使用变量
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参见

变量的间接寻址 (页 617)
地址指针 (页 608)

使用变量触发函数 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可以使用变量值作为运行时某个动作的触发事件。 要在运行系统中启动操作，为变量组态

函数列表。 在函数列表中添加一个或多个系统函数或 VB 脚本。 组态的事件发生时，将会处

理函数列表。     
下列事件可用于变量： 
• 变量值变化

变量值的每次改变都将触发函数列表的执行。

如果将变量定义为数组变量，则每当数组元素更改时都会处理函数列表。

• 超出变量的上限

在高于上限时执行函数列表。

• 超出变量的下限

在低于下限时执行函数列表。

要求

• 希望将其值用作事件的变量已经存在。

• 巡视窗口已打开，其中显示该变量的属性。

步骤

要组态带有函数列表的变量，请执行以下步骤：

1. 在巡视窗口的“属性 > 事件 >”(Properties > Events >) 中，单击要为其创建函数列表的事件。
显示与所选择的事件相关的函数列表。

2. 单击“<添加函数>”(<Add function>)。 第二个表格列包含选择按钮。

3. 单击选择按钮，选择系统函数。

4. 定义参数值。

另外，也可以选择要在函数列表中运行的脚本，而不选择系统函数。 只有当项目中有可用

脚本时，才显示“VB 脚本”条目。
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结果

如果在运行系统中发生组态的事件，则处理函数列表或脚本。

参见

地址指针 (页 608)

在运行系统中更新变量值 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

变量包含过程值，这些值在运行系统运行时可以改变。 内部变量和外部变量的数值改变在

处理上有所不同。      

原理

运行系统启动时，变量值等于起始值。 在运行系统中，可以改变变量值。

在运行系统中，提供下列选项更改变量值：

• 在 PLC 中外部变量的值改变。

• 通过输入，例如在 I/O 域中输入。

• 通过运行系统函数，如“SetValue”。
• 脚本中的数值分配。
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更新外部变量值

执行如下操作更新外部变量值：      
• 循环操作

如果选择“循环操作”采集模式，则当变量在画面中显示或记录变量时在运行系统中更

新变量。 采集周期决定在 HMI 设备上变量值更新的更新周期。 既可以选择默认采集周期，

也可以定义用户指定的周期。

• 循环连续

如果选择“循环连续”采集模式，则在运行系统中连续更新变量，即使变量不在当前打

开的画面上。 例如，如果将变量组态为当变量值变化时触发函数列表，则为该变量激活

此设置。   
只能将“持续更新”设置用于那些确实必须连续更新的变量。 频繁读取操作将增加通信

的负担。

• 要求时

如果选择“要求时”采集模式，则不循环更新变量。 例如，只有当通过脚本或使用

“UpdateTag”系统函数请求时才更新变量。 

参见

地址指针 (页 608)

定义变量的采集周期 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在运行系统中，外部变量值可通过与变量链接的 PLC 来更改。为了确保在 PLC 改变变量值时

通知 HMI 设备，必须在 HMI 上更新变量值。在过程画面中显示变量时或记录变量时，将定

期更新变量值。定期更新的时间间隔由采集周期进行设置。也可以连续更新。         

要求

• 已创建要为其定义采集周期的变量。

• 巡视窗口已打开，并显示该变量属性。
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步骤

要组态变量的采集周期，执行下列步骤：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 如果要在画面中显示变量或记录变量时定期更新变量，则选择“循环操作”作为采集模式。

或者：
如果要在画面中未显示变量或未记录变量时仍定期更新变量，则选择“循环持续”作为采集
模式。
例如，为变量选择“循环持续”设置，该变量针对自身值变化而组态了函数列表，且不在画
面中直接可见。

3. 在“采集周期”域中选择所需要的周期，或使用对象列表定义新的采集周期。

另外还可以直接在变量表的工作区域中组态采集周期。要查看隐藏列，可使用快捷菜单激活

列标题。

说明

对于必须连续更新的变量，只能使用“循环持续”采集模式。频繁读取操作会加重通信负载。

说明

对于结构化 HMI 变量，可针对相应结构化 HMI 变量及各自的从属元素选择采集模式。数组

变量元素的采集模式无法更改。数组变量元素将自动分配给高级别数组变量的采集模式。

更改结构化 HMI 变量的采集模式时，更改操作也会应用到所有从属元素。这意味着更改采

集模式可能覆盖从属元素。 

结果

在运行系统中以所选择的采集周期更新所组态的变量。

参见

地址指针 (页 608)

3.2.3.3 特殊组态选项 (RT Professional)

定义替换值 (RT Professional)

简介    
可将一个具体值定义为变量的替换值。

使用变量
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可在“使用替换值”区域定义 WinCC 应何时使用此替换值。 随后，将不从自动化系统中接

受当前的过程值。

可为下列情况定义替换值：

• 作为起始值

当激活项目且不存在当前过程值时，WinCC 将设置替换值。

• 通信出错之后

在与自动化系统的连接受到干扰，且不存在有效的过程值时，WinCC 将设置替换值。

• 已超过 大值

如果已经设置了变量的上限，则一旦过程值超出该上限，WinCC 就将设置替换值。

• 低于 小值

如果已经设置了变量的下限，则一旦过程值低于该下限，WinCC 就将设置替换值。

要求

• 变量表已打开。

• 巡视窗口已打开，并显示该变量属性。

步骤

要组态替换值，请执行下列步骤：

1. 在变量表中选择所需变量，然后在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 值”。

2. 在“使用替换值”区中，选择 WinCC 会何时在变量中使用该替换值。

3. 在“替换值”域中输入所需替换值。

使用变量
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结果

在满足所选条件后，便会在运行系统中使用替换值来填充所组态的变量。

说明

如果已在 I/O 域中设置了上限或下限，便无法输入超出这些限制值的任何数值。

WinCC 将忽略不正确的条目，从而也不设置替换值。 仅当读取了不正确的过程值时，WinCC 
才设置替换值。

参见

定义变量的采集周期 (页 624)
变量限制 (页 599)
变量的间接寻址 (页 625)
间接寻址变量 (页 626)

定义变量的采集周期 (RT Professional)

简介     
如果使用变量，则可以在要使用变量的对象上为专业版运行系统定义采集周期。

如果要记录变量，则可在所连接的记录变量上定义采集周期。将通过此采集周期对连接的变

量进行更新。

如果针对图形对象使用变量，则将通过该图形对象的采集周期来更新该变量。通常通过画面

的更新周期来更新画面中的图形对象。在“动态化概览”(Dynamization overview) 编辑器中，

可以组态画面以及画面中对象的更新周期。画面中使用的需要触发的所有对象都将显示在“动

态化概览”(Dynamization overview) 编辑器中。请为每个对象选择所需的采集周期。对于高

性能组态，只应为各个对象组态一个偏离画面周期的采集周期（如果真的需要这种周期）。

要求

• 已组态一个画面。

• 该画面包含一个要对其组态变量的对象。

使用变量
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步骤

若要定义采集周期，请按以下步骤操作：

1. 从项目树中选择画面，然后从快捷菜单中选择“动态化概览”(Dynamization overview)。
“动态化概览”(Dynamization overview) 编辑器打开。

2. 在“动态化概览”(Dynamization overview) 对话框的上部区域中，为画面组态更新周期。在
“周期”(Cycle) 字段中为画面选择所需的更新周期，或使用对象列表定义您自己的周期。设置
的周期时间对周期已设置为“画面周期”(Screen cycle) 的所有对象均起作用。

3. 如果您希望为单个对象组态不同的周期时间，请从编辑器表选择所需的对象，然后从“周
期”(Cycle) 字段选择采集周期，或使用对象列表定义您自己的周期。

如果您希望仅更改单个对象的采集周期，请在画面中选择此对象，然后从快捷菜单中选择“动

态化概览”(Dynamization overview)。

结果

在运行系统中以所选择的周期更新了组态的对象。

参见

定义替换值 (页 622)

变量的间接寻址 (RT Professional)

简介

使用间接寻址时，在运行系统中首先确定使用的变量。 在 WinCC Runtime Professional 中，

请使用字符串变量进行间接寻址。 还需要一个变量系列，这些变量的值将在运行系统中显

示。 在运行系统中，可在希望显示和处理其值的字符串变量中输入变量名称。

应用示例

操作员在输入域中输入一台或多台机器的名称。 根据操作员的输入，将在一个输出域中显

示机器的过程值。
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若要组态这种情况，可组态已激活 I/O 域间接寻址的字符串变量。 使用此 I/O 域来输出数值。 
将同一变量组态到没有激活间接寻址的另一个 I/O 域。 使用此 I/O 域来输入机器名称。 另外，

也可组态希望输出其值的一个变量系列。

当操作员输入其它机器的名称时，用于间接寻址的字符串变量的值会发生改变。 输出域显

示出名称已包括在该字符串变量中的变量的内容。

在 WinCC 中，可以使用其它机制来提供用于间接寻址的字符串变量，例如使用脚本。

参见

间接寻址变量 (页 626)
定义替换值 (页 622)

间接寻址变量 (RT Professional)

简介

使用间接寻址时，在运行过程中首先确定所用的变量。此时，可定义一个变量系列，而非单

个变量。在运行系统中，可通过该变量名称访问各个变量。      

说明

画面窗口中变量的动态互连 
要在运行过程中在画面窗口中动态互连各个变量，则可使用画面窗口中的变量前 或对变量

进行间接寻址。请避免同时使用这两种方法。

要求

• 您希望用于间接寻址的“Temperature_Motor”变量已存在。

• 已创建一个变量系列，例如，变量“Motor1”、“Motor2”和“Motor3”。
• 巡视窗口已打开，并显示该变量属性。

• 已创建一个画面，并且“画面”(Screens) 编辑器已打开。
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操作步骤

要间接寻址变量，请执行以下步骤：

1. 向该画面添加一个 I/O 域，然后（对于本例）在信息窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties 
> Properties > General) 下选择以下设置：

– 模式：输出

– 显示格式：十进制

2. 使用选择按钮打开“变量”(Tag) 域中的对象列表，选择“Temperature_Motor”变量，然后激活
“使用间接寻址”(Use indirect addressing) 选项。

3. “Temperature_Motor”变量是为间接寻址组态的。在“变量”(Tag) 域的变量名称前面，将显示
附加文本（“indirect”）。

4. 向该画面添加另一个 I/O 域，然后（对于本例）在信息窗口中的“属性 > 属性 > 常
规”(Properties > Properties > General) 下选择以下设置：

– 模式：条目

– 显示格式：字符串

使用变量
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5. 使用选择按钮打开“变量”(Tag) 域中的对象列表，选择“Temperature_Motor”变量。不要激活
选项“使用间接寻址”(Use indirect addressing)。

6. 保存项目。

结果

如果在运行系统中在输入域中输入变量“Motor1”、“Motor2”或“Motor3”的名称，则将在输出

域中显示相应变量的值。

参见

变量的间接寻址 (页 625)
定义替换值 (页 622)

监视连接状态 (RT Professional)

在运行系统中为连接状态组态变量 (RT Professional)
激活 WinCC Runtime 时，将与已组态控制器建立连接。

要在运行系统中选择性地禁用或激活单个连接，请使用“ConnectionStates”变量组的系统变

量。

所支持的通道

“系统信息”通道是一个例外，仅用于评估系统信息。

诊断：连接性能

使用 WinCC 性能变量来评估连接的时间特性。 

变量组“ConnectionStates” 
为了指定或确定通道的连接状态，为每个连接创建以下系统变量：

• @<Connectionname>@ForceConnectionStateEx
使用变量在运行系统中建立或终止连接

• @<Connectionname>@ConnectionStateEx
使用变量确定运行系统中的连接状态

变量具有变量类型“无符号 32 位数”(DWORD)。
如果更改了连接名称，则两个系统变量也将被重命名。
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变量数值

变量 用途 值 解释

@<...>@ForceConnectionStat
eEx

确定连接状态 1 建立连接

起始值 = 1：
激活运行系统时，建立连接。

0 连接终止

起始值 = 0：
激活运行系统时，连接保持禁

用。

连接变量未归档。

@<...>@ConnectionStateEx 确定当前的连接

状态

1 连接准备就绪。

0 连接被中断或终止。

要求

• 所需连接在变量管理中创建。

步骤

1. 在变量管理的导航区域中选择所需连接。

2. 在连接的快捷菜单中，选择条目“为激活/禁用创建变量”(Create tags for activation/
deactivation)。
在“内部变量”(Internal tags) 下的导航树中创建一个新变量组“ConnectionStates”。
该组包含两个已创建的变量。

3. 为控制系统上的每个变量组态一个单独的地址。
为此，使用一个未使用或虚构的地址。该地址仅用于变量传送。

使用变量

查询连接状态

要确定连接状态，请读取变量“@<...>@ConnectionStateEx”的值。

如果仅要查询某一连接是否已建立或终止，请使用系统变量“@@ConnectionStateEx<连接名

称>”</连接名称>。

终止连接

要禁用连接，请在变量“@<...>@ConnectionStateEx”中设置数值“0”。
停止关联过程变量归档。
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建立连接

要重新激活已中断的连接，请在变量“@<...>@ConnectionStateEx”中设置数值“1”。
会再次归档相应通信通道的过程变量。

3.3 使用数组

3.3.1 关于数组的基础知识

定义

数组是指由多个相同数据类型的数据元素所构成的数据列表。该数据列表被称作数组变量，

或简称为数组。数据元素被称为数组元素。  
各个数组元素可通过一个或多个整数索引进行寻址。各个数组元素的属性大体相同，可在数

组变量处集中组态。     

优势

多个相似的数组元素可采用结构化方式仅与一个数组变量相结合。可以在数组变量处集中为

多个相似的数组元素指定共享属性。随后通常可在组态中将各个单独的数组元素用作具有相

同数据类型的各个变量。

限制

对 HMI 设备、RT Advanced 和 RT Professional 使用数组时存在以下限制：

• 数组只能包含一维。PLC 的多维数组会被映射到 HMI 系统的多个单独变量中。

• 只能使用不含附加子结构的基本数据类型作为数组的数据类型。这意味着，仅支持可扩

展的数组。
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• 数组的较低下标必须从“0”开始。索引会根据 PLC 的其它下限值相应地移动。

• 与单独的变量不同，可扩展的数组不支持范围、线性缩放或变量多路复用。 

应用示例

可在下列情况下使用数组变量：

• 要在分析趋势中编组过程值：例如，将过程值映射到在不同时间点获得的趋势。

• 要访问在趋势中编组的特定值：例如，通过逐渐增大下标变量来显示分析趋势的所有记

录值。

• 要使用连续位号组态数字量报警报警。

• 将完整的机器数据记录保存在配方中。

数组的变量计数

• HMI 设备和 RT Advanced 上的可扩展数组被计为一个变量。 
• 在 RT Professional 中，包含的每个数组元素均单独计数。

• PLC 的多维数组会被映射到相同数据类型的多个单独变量中，然后按照映射的变量计数。 
• PLC 的结构体数组会被映射到对应数据类型的多个单独变量中，然后按照映射的变量计数。

特性

对于 HMI 设备和 RT Advanced，访问可扩展数组的某个元素时，PLC 始终会同时读取或写入

所有数组元素（字符串/宽字符串类型的数组除外）。 
对于 RT Professional，始终单独从 PLC 中读取数组元素或将其写入 PLC 中。

HMI 设备和 RT Advanced 的示例：

• 组态由 100 个数组元素组成的数据类型为“Real”的数组变量。

• 如果一个长度为 4 个字节的数组元素发生变化，则会将 100 x 4 个字节写入 PLC。

使用变量
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警告

系统负载增加且性能下降

写入较大数组中的某个变量所耗费的时间比写入一个相同数据类型的变量要长，而写入 PLC 
时尤为如此，因为要同时传输可扩展数组的所有数组元素。设计通信时应考虑到这一点。

另请注意，对于可扩展的数组，通过 PLC 读取全部数组变量通常比读取相同数量的相同数

据类型的基本变量要快。

小心

数组变量中的数据不一致

如果必须更改可扩展数组变量中的某个元素值，将读取整个数组，并对其进行更改然后将

其作为完整的数组进行重新写入。同一时间对 PLC 中其它数组元素所做的更改将在重新写

入期间被覆盖。

应始终阻止 HMI 设备和 PLC 同时向同一数组变量写入值。例如，使用配方数据记录的同步

传送以将数组变量与 PLC 同步。

说明

作为指针变量列表条目的数组变量

可以像使用字符串数据类型的变量一样使用字符或宽字符数据类型的数组变量。 
在“HMI 变量”(HMI tags) 编辑器中，不支持将字符或宽字符数据类型的数组变量用作指针变

量的列表条目。 

在脚本中使用

为保持性能，请始终使用脚本中的内部数组来更改可扩展的数组。

1. 在脚本的开始部分将 PLC 数组复制到内部数组。

2. 在脚本处理内部数组时，与 PLC 间的通信不存在任何负载。

小心

数组变量中的数据不一致

如果必须更改数组变量中某个元素的值，则将读取整个数组，对其进行更改然后将整个

数组重新写入。同一时间对 PLC 中其它数组元素所做的更改将在重新写入期间被覆盖。

应始终阻止 HMI 设备和 PLC 同时向同一数组变量写入值。例如，使用配方数据记录的

同步传送以将数组变量与 PLC 同步。

使用变量
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参见

创建数组变量 (页 633)
数组示例 (页 635)
变量的基础信息 (页 553)
WinCC Runtime Advanced (页 2574)
精简面板 (页 2551)
移动面板 (页 2561)
舒适型面板 (页 2566)
第二代基本面板 (页 2556)

3.3.2 创建数组变量

简介

创建数组变量以组态具有相同数据类型的大量变量。数组元素保存到连续的地址空间中。

可将数组变量创建为内部变量或外部变量。

说明

连接 HMI 变量与 PLC 数组变量

如果要将数组变量创建为外部变量，应首先组态所连接 PLC 数据块中的数组变量。然后，将

数组变量连接到 HMI 变量。       

说明

仅 PLC 数组变量支持以下数据类型的 HMI 数组变量：

• Char
• WChar
• String
• WString

使用变量
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创建 HMI 数组变量

要创建数组变量，执行下列步骤：

1. 打开 HMI 变量表。

2. 双击 HMI 变量表“名称”列中的 <添加>(Add)。
将创建一个新的 HMI 变量。

说明

可以通过快捷菜单删除单个数组变量元素。

组态 HMI 数组变量

1. 单击 HMI 变量表中的“数据类型”(Data type) 列 ，然后选择“数组”(Array) 数据类型。

2. 单击“数据类型”列中的 。 
打开用于组态数组的对话框。

3. 在“数据类型”(Data type) 字段中，为数组变量选择所需数据类型。

4. 在“数组限制”(Array limits) 域中定义数组元素数。下限必须从“0”开始。

5. 单击 。保存数组的设置。

6. 与使用基本数据类型的变量相同，仍需为 PLC 中的数组变量分配地址。

7. 保存项目。

结果

创建了一个数组变量。数组元素的属性从上层数组变量继承而来。
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参见

关于数组的基础知识 (页 630)

3.3.3 数组示例

简介

数组变量包含多个变量，例如，100 个变量元素。 
并通过该数组变量，统一定义这些类型相同的数组元素的共同属性。在组态中，可使用单个

数组元素作为相同数据类型的不同变量。但不能将数组元素作为函数列表中的参数。 
在以下位置将数组变量作为完整数组使用：

• 在“报警”编辑器中

• 在“配方”编辑器中

• 用于地址指针化

• 在函数列表中

示例

您可以直接将 PLC 数组变量从 PLC 变量表中拖动到 HMI 变量表。

或者，可以单独组态含相应数目的数组元素的数组变量，以处理多个同一数据类型的变量。

• 例如，可通过索引变量间接访问单个数组元素。

• 使用这些索引变量来操作和监视数组元素。

参见

关于数组的基础知识 (页 630)
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3.4 使用数组 (RT Professional)

3.4.1 关于数组的基础知识 (RT Professional)

定义

通过一个或多个整数下标，可对数组直接的各个元素进行寻址。每个数组元素的属性基本相

同，可在数组变量中进行统一组态。     
数组是一个包含相同数据类型元素的数据列表。该数据列表又称为数组变量，或简称为数组。

这些数据元素称为数组元素。  

优势

通过一个数组变量，即可将属于类型相同的大量数组元素归成一组。并通过该数组变量，统

一指定这些类型相同的数组元素的共同属性。在组态中，可使用单个的数组元素作为相同数

据类型的不同变量。

限制条件

下列限制适用于数组的使用：

• 数组只能包含一个维。在 HMI 系统中，控制器的多维数组将映射为单个变量。

• 数组的下标需从“0”开始。这些下标将根据控制器的其它下限值进行相应变化。

• 只能将非结构化的基本数据类型作为数组的数据类型。因此，仅支持可扩展数组。

• 但无法将 Int 和 Bool 类型的数组元素用作函数列表中的参数。
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• 与单个变量不同，可扩展数组不支持区域、线性定标和变量多路复用。 
• 外部数组变量仅适用于 S7-1200 和 S7-1500 PLC。 

说明

同步

要在运行系统中避免结构冲突，同步变量名称并替换外部数组变量的定界符“[”和“]”。 
为其在运行系统设置中组态“变量设置”(Settings for tags)。 

数组变量的计数

• HMI 设备和 RT Advanced 中的可扩展数组将计为一个变量。 
• 在 RT Professional 中，所包含的每个数组元素都将单独计数。

• 控制器的多维数组将映射为数据类型相同的各个变量，并按变量个数进行计数。 
• PLC 的结构化数组将映射为具有相应数据类型的单个变量，并按这些变量的个数进行计数。

特性

在 HMI 设备和 RT Advanced 中，在访问可扩展数组的元素的过程中，可同时对 PLC 中的所

有数组元素进行读写操作（ARRAY of String/WString 除外）。 
在 RT Professional 中，在 PLC 中通常对数组元素分别进行读写操作。

多维数组还可与 S7-1200 和 S7-1500 PLC 的 PLC 数据类型 (UDT) 结合使用。 

说明

将数组变量作为指针变量的列表条目

数据类型为 Char 或 WChar 的数组变量的使用方式，与 String 数据类型的变量相同。 
但“HMI 变量”(HMI tags) 编辑器，不能将数据类型为 Char 或 WChar 的数组变量用作指针变

量的列表条目。 

在 PLC 中写入数组元素的示例

• 组态由 100 个数组元素组成的数据类型为“Real”的数组变量。

• 如果更改一个长度为 4 个字节的数组元素，则会将 4 个字节写入 PLC。

参见

同步设置 (页 596)
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3.4.2 创建数组变量 (RT Professional)

简介

创建数组变量以组态具有相同数据类型的大量变量。数组元素保存到连续的地址空间中。

可将数组变量创建为内部变量或外部变量。

说明

连接 HMI 变量与 PLC 数组变量

如果要将数组变量创建为外部变量，应首先组态所连接 PLC 数据块中的数组变量。然后，将

数组变量连接到 HMI 变量。       

说明

仅 PLC 数组变量支持以下数据类型的 HMI 数组变量：

• Char
• WChar
• String
• WString

创建 HMI 数组变量

要创建数组变量，执行下列步骤：

1. 打开 HMI 变量表。

2. 双击 HMI 变量表“名称”列中的 <添加>(Add)。
将创建一个新的 HMI 变量。

说明

可以通过快捷菜单删除单个数组变量元素。

使用变量
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组态 HMI 数组变量

1. 单击 HMI 变量表中的“数据类型”(Data type) 列 ，然后选择“数组”(Array) 数据类型。

2. 单击“数据类型”列中的 。 
打开用于组态数组的对话框。

3. 在“数据类型”(Data type) 字段中，为数组变量选择所需数据类型。

4. 在“数组限制”(Array limits) 域中定义数组元素数。下限必须从“0”开始。

5. 单击 。保存数组的设置。

6. 与使用基本数据类型的变量相同，仍需为 PLC 中的数组变量分配地址。

7. 保存项目。

结果

创建了一个数组变量。数组元素的属性从上层数组变量继承而来。
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3.5 使用用户数据类型 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

3.5.1 关于用户数据类型的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

简介

使用用户数据类型可将大量不同变量捆绑在一起组成一个逻辑单元。将用户数据类型作为一

个类型创建，并在项目中使用该类型的实例。用户数据类型是项目相关的数据，可用于项目

的所有 HMI 设备。 
根据不同的设备系列，各种用户数据类型之间存在差异。用户数据类型可用于以下设备系列：

• WinCC Runtime Advanced 和面板

• WinCC Runtime Professional
WinCC 也支持将 PLC 数据类型 (UDT) 和用户数据类型与 HMI 变量相连。

在应用特定通信驱动程序的能力方面，各种用户数据类型之间存在差异。用户数据类型可用

于以下通信驱动程序：

• SIMATIC S7-300/400
• SIMATIC S7-1200
• SIMATIC S7-1500
在项目库中创建用户数据类型和用户数据类型元素。           

使用变量
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原理

例如，使用 6 个唯一的布尔变量可以说明电机的各种状态。

如果只应使用一个变量说明整体状态，则可以使用用户数据类型来创建该变量。针对每个 
Boolean 变量，可以在用户数据类型中创建一个对应的用户数据类型元素。 
然后，可以将该用户数据类型完全分配给电机的一个面板。创建并发布的用户数据类型版本

将在“数据类型”(Data type) 选择字段的变量中显示。

在用户数据类型的实例中，使用该用户数据类型的组态属性。可以根据需要在使用时直接更

改个别属性，例如，在变量中更改。更改变量中的属性并不影响所创建的用户数据类型。

注意

用户数据类型的可用性

只有在 WinCC Runtime Advanced 和面板中才支持向面板连接用户数据类型。

运行系统中的许可证规定

如果在面板实例中使用“用户数据类型”数据类型的外部变量，则在运行系统中将每个用户

数据类型元素计为一个变量。

示例

已在“画面”编辑器中创建了两个画面：Screen_1 和 Sreen_2。
Screen_1 中插入某一面板类型的 3 个实例。Screen_2 中插入某一面板类型的 4 个实例。 
每个面板实例均与数据类型为“用户数据类型”的外部变量相连。用户数据类型包含 10 个
用户数据类型元素。
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画面 1：3 个面板实例 * 10 个用户数据类型元素对应于 30 个外部变量 = 30 个外部变量。

画面 2：4 个面板实例 * 10 个用户数据类型元素对应于 40 个外部变量 = 40 个外部变量。

在运行系统中，这两个画面共有 70 个外部变量。这同样适用于并非必需的用户数据类型元素。

参见

使用用户数据类型创建变量 (页 646)
变量的基础信息 (页 553)
创建用户数据类型元素 (页 644)

3.5.2 创建用户数据类型 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可以在项目库中创建用户数据类型。         

要求

• 项目已经打开。

• 已显示“库”(Libraries) 任务卡或库视图处于打开状态。

步骤

要创建用户数据类型，请按以下步骤操作：

1. 单击“库”(Libraries) 任务卡。

2. 双击“项目库”(Project library) 项。将打开项目库的文件夹结构。
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3. 单击“添加新类型”(Add new type)。
将打开一个对话框。

4. 单击对话框中的“HMI UDT”按钮。 
5. 在“指定新类型适用的设备”(Specify device for the new type) 区域，选择使用用户数据类型的 

HMI 设备。

6. 在“名称”(Name) 域中输入描述性名称。 
7. 单击“确定”(OK) 以应用设置。已创建用户数据类型。库视图打开。

结果

将创建一个具有已组态属性的用户数据类型。已创建  0.0.1 版本的用户数据类型并接收到“工

作中”(In work) 状态。 
在下一步中创建所需的用户数据类型元素。

必须先发布该版本的用户数据类型，才能在变量等环境中使用。
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3.5.3 创建用户数据类型元素 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可在库视图中定义用户数据类型元素。 在工作区的“HMI 用户数据类型”(HMI user data types) 
表格中，可以添加或删除元素。

要求

• 库视图处于打开状态。

• 在该编辑器中创建一个用户数据类型并将其打开。

步骤

1. 为用户数据类型选择通信驱动程序。

• 如果选择“<内部通信>”(<Internal communication>) 条目，则只能将用户数据类型作为数

据类型分配给内部变量。

• 如果将与 PLC 的连接选为通信驱动程序，则只能将用户数据类型分配给与该 PLC 相连的

变量作为数据类型。

• 该通信类型设置适用于一个用户数据类型的所有用户数据类型元素。 在用于“WinCC 
Runtime Professional”设备系列的用户数据类型中，可以针对每个用户数据类型元素定义

是将已组态的驱动程序用于控制还是用于内部通信。

1. 双击表格“名称”(Name) 列中的“添加”(Add)。 新的用户数据类型元素已添加到该用户数据
类型。

2. 命名。

3. 在“数据类型”(Data Type) 域中选择所需的数据类型。

4. 创建您所需数目的用户数据类型元素。

5. 在巡视窗口的“属性”(Properties) 组中，组态用户数据类型元素。

也可以在表格中直接组态用户数据类型元素的属性。 要查看隐藏列，可使用快捷菜单激活

列标题。

结果

已向 0.0.1 版本的用户数据类型中添加元素。 版本 0.0.1 的状态为“进行中”(in progress)。
要在项目中使用该版本，需在下一步中发布该版本。
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参见

关于用户数据类型的基础知识 (页 640)

3.5.4 管理用户数据类型的版本 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

简介   
所有用户数据类型都至少有一个版本。创建用户数据类型时，将同时创建一个版本，且该版

本状态为“工作中”(In work)。可以根据需要在该状态下编辑用户数据类型。完成编辑后，发

布该版本的用户数据类型。

要求

• 已经创建一个用户数据类型。

• 用户数据类型的版本为 0.0.1，且其状态为“工作中”(In work)。
• “库”(Libraries) 任务卡或库视图处于打开状态。

发布版本   
1. 在项目库中选择 0.0.1 版本的用户数据类型。

2. 从快捷菜单中选择“发布版本”(Release version)。
将打开一个对话框。

3. 必要时，更改版本的属性：

– 在“名称”(Name) 字段中输入类型的名称。

– 在“版本”(Version) 字段中，定义待发布版本的

主版本号和中间版本号。

– 要清理此类型的版本管理，请启用“从库中删除未使用的类型版本”(Delete unused 
type versions from the library)。

已发布 0.0.1 版本的用户数据类型。

编辑版本  
1. 例如，在项目库中选择 0.0.1 版本的用户数据类型。

2. 从快捷菜单中选择“编辑类型”(Edit type)。 
库视图打开。已创建新的 0.0.2 版本的用户数据类型。
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版本状态为“工作中”(In work)。 

恢复用户数据类型的上一个版本

上次发布的用户数据类型版本为版本 0.0.2。 
您可以编辑用户数据类型。已生成新的 0.0.3 版本的用户数据类型，并接收到“工作中”(In 
work) 状态。

1. 在项目库中选择用户数据类型的版本。

2. 在快捷菜单中，选择“放弃更改并删除版本”(Discard changes and delete version)。
或者

1. 如果已经打开一个版本进行编辑，请单击工具栏中的“放弃更改并删除版本”(Discard changes 
and delete version)。
即会删除该版本。

将放弃自上次版本操作后对用户数据类型进行的所有更改。再次发布该用户数据类型，且版

本为 0.0.2。

删除数据类型

如果删除某个用户数据类型，也将删除此用户数据类型的所有实例和主副本。使用 HMI 用
户数据类型的 HMI 变量也是如此。 
若要删除用户数据类型，请按以下步骤操作：   
1. 在项目库中的“类型”(Types) 下，选择要删除的用户数据类型。

2. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete)。 

3.5.5 使用用户数据类型创建变量 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

简介

创建变量后，可以将用户数据类型的版本分配为数据类型。在“变量”(Tag) 编辑器中，可以

创建内部变量或带有指向 PLC 的链接的变量。变量可以访问与该变量本身使用相同通信驱动

程序的所有用户数据类型版本。

对于 PLC 来说，只有在选择绝对寻址的情况下，才可使用用户数据类型。
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要求

• 已创建带有用户数据类型元素的用户数据类型。

• 已启用该用户数据类型。

• 变量表已打开。

• 巡视窗口已打开，并显示该变量属性。

步骤

若要创建“用户数据类型”数据类型的变量，请执行下列步骤：

1. 在变量表的“名称”(Name) 列中，双击“添加”(Add)。创建新变量。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 在“名称”域中输入唯一变量名称。

4. 在“连接”框中选择到所需 PLC 的连接。

使用变量
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5. 在“数据类型”(Data type) 域中，选择所需的用户数据类型版本。 
所选的连接决定将显示哪些用户数据类型。
对于内部变量，只能使用类型为 <内部用户数据类型> 的用户数据类型版本。

对于带有与 PLC 的连接的变量，只能访问那些具有与 PLC 的链接的用户数据类型。

6. 在“设置”区域的“地址”域中输入要使用外部变量访问的 PLC 的地址。所指定的地址必须
始终指向起始数据位，例如 <DB1.DBX0.0>。

结果

已创建一个数据类型为“用户数据类型”的变量。在后续步骤中可组态变量，例如，通过设

置起始值和限制值。

使用“用户数据类型”数据类型的变量，可以连接面板实例的动态属性，随后在运行系统中

为这些属性赋值。

如果要更改用户数据类型变量的属性，则必须更改用户数据类型元素的属性。

“起始值”(Start value)、“使用替换值”(Use substitute value) 或“线性转换”(Linear scaling) 
等属性可在所使用的用户数据类型实例中更改。
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参见

关于用户数据类型的基础知识 (页 640)

3.6 使用周期 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

3.6.1 周期基础 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

周期用于控制运行系统中定期发生的操作。一般应用是采集周期、记录周期和更新周期。除

了 WinCC 中已提供的周期外，您也可以定义自己的周期。           

原理

在运行系统中，定期执行的操作由周期控制。周期的典型应用包括：

• 采集外部变量

采集周期决定 HMI 设备何时从 PLC 读取外部变量的过程值。对采集周期进行设置，使其

适合过程值的改变速率。例如，烤炉的温度变化明显比电气驱动的速度慢。

不要将采集周期设置得太小，因为这将不必要地增加过程的通信负载。

• 记录过程值

记录周期决定何时将过程值保存在记录数据库中。记录周期始终是采集周期的整数倍。

周期的 小可能值取决于项目所使用的 HMI 设备。对于大多数 HMI，该值为 100 ms。所有

其他周期的数值始终为 小值的整数倍。

如果 WinCC 中提供的周期不能满足项目需要，可以使用“周期”编辑器定义自己的周期。用

户定义的周期必须始终为 小值的整数倍数。

说明

设备相关性

不能组态精简系列面板的自定义周期时间。
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应用示例

周期可用于下列任务：

• 定期记录过程。

• 注意维护间隔时间。

运行时更新外部变量 
如果选择“循环操作”采集模式更新精智面板的运行系统外部变量且未在当前画面中使用外

部变量，则该变量不会始终包含当前值。因此，在下列情况下，必须选择“周期连续”(Cyclic 
continuous) 采集类型：

• 在编辑配方元素时显示限值的工具提示中。这意味着如果配方元素（配方变量）的限值

为动态分布（带有变量的“上限 2”和“下限 2”），则必须将这些限值的变量设置为“周

期连续”(Cyclic continuous)。
• HMI 报警的触发变量（离散量报警和模拟量报警）自动更改为“周期连续”(Cyclic 

continuous)。不允许重置。

• 当使用 HMI 报警的动态参数的已链接文本列表（离散量报警和模拟量报警）时，第二等

级和其他所有从属等级必须更改为“周期连续”(Cyclic continuous)。 
• 对于“位触发”趋势，控制变量趋势请求、趋势传输 1 和趋势传输 2 必须设置为“周期

连续”(Cyclic continuous)。
• 在 VB 脚本中，如果通过链接字符串动态构成变量名称。

参见

定义周期 (页 650)
变量的基础信息 (页 553)

3.6.2 定义周期 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

周期用于控制在运行系统中以固定间隔运行的操作。 除了 WinCC 中已提供的周期外，您也

可以定义自己的周期。   
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要求

已经打开项目。

步骤

1. 在项目浏览中双击“周期”条目。
“周期”编辑器打开。

2. 在“周期”编辑器的“名称”列中，双击“添加”。
创建新周期时间。

3. 在“名称”域中输入唯一名称。

4. 选择所需的周期单位。

5. 选择所需的周期时间值。
可供选择的数值根据所选择的周期单位而变化。 周期的 小可能值取决于项目所使用的 HMI 
设备。 对于大多数 HMI 设备，该值为 100 毫秒。可用值始终是该值的整数倍数。

6. 也可输入关于周期使用的注释。

结果

在 WinCC 中默认周期的旁边创建了所组态的周期，供组态时使用。

参见

周期基础 (页 649)

3.7 使用周期 (RT Professional)

3.7.1 周期基础 (RT Professional)

简介

周期用于控制运行中定期发生的操作。一般应用是采集周期、记录周期和画面周期。除了 
WinCC 中已提供的周期外，您也可以定义自己的周期。         

使用变量
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原理

在运行系统中，定期执行的操作由周期控制。周期的典型应用包括：

• 刷新画面

画面周期决定画面的刷新频率。通过画面周期，可以同时触发画面中的所有动态化。可

以使用 WinCC 中的预定义周期或自定义周期作为周期时间。画面周期的标准设置为 2 秒。

• 更新对象

对于默认设置，画面中的所有动态属性都使用画面周期。若有必要，可以使用其它周期

来更新各个对象。有关详细信息，请参见“关于画面动态化的基础知识 (页 222)”。
• 触发计划任务

在计划任务中，可以通过周期性触发来组态任务。请使用周期时间来确定执行计划任务

的时间。有关详细信息，请参见触发器 (页 1934)
• 记录过程值

记录周期决定何时将过程值保存在记录数据库中。记录周期始终是采集周期的整数倍。有

关详细信息，请参见周期和事件 (页 702)。
在 Runtime Professional 中，一个周期的 小值为 100 和 125 ms。接下来可以是值 250 和 
300 ms。其余所有值均支持以 100 ms 为增量进行组态。

说明

周期值 500 ms
500 ms 的周期值仅可用于记录过程值。 

说明

周期值 125 ms
125 ms 的周期值仅支持在借助“ActivateDynamic”方法编码的运行系统中使用。所有其它周

期均在“周期”(Cycles) 编辑器中定义。

说明

定义自己的周期

如果 WinCC 中的预定义周期不能满足项目要求，则可以使用“周期”(Cycles) 编辑器定义自

己的周期。

可以创建无限多个周期，并使用这些周期组态记录。请记住，您在运行系统中只能监视 多 
15 个不同的更新周期。

使用变量
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说明

在画面中使用周期

使用系统定义的 15 个周期作为画面周期，将对象和画面属性动态化。 

起始点

在 WinCC 中，可以为每个周期定义一个起始点。这个起始点也将应用于随系统提供的周期。

可有以下起始点：

• 运行系统启动时的触发周期

• 系统关闭时的触发周期

• 在用户定义起始点处的触发周期

可以使用周期起始点来执行以下任务：

• 同步系统中的不同任务

• 通过延迟通信负荷较高的任务来减轻通信通道上的负荷。

应用示例

周期可用于下列任务：

• 定期记录过程。

• 注意维护间隔时间。

参见

变量的基础信息 (页 553)
定义起始点 (页 654)
关于画面动态化的基础知识 (页 222)
触发器 (页 1934)
周期和事件 (页 702)
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3.7.2 定义周期 (RT Professional)

简介

周期用于控制在运行系统中以固定间隔运行的操作。 除了 WinCC 中已提供的周期外，您也

可以定义自己的周期。      

要求

项目已经打开。

步骤

1. 在项目导航中双击“周期”(Cycles) 条目。
随即打开“周期”(Cycles) 编辑器。

2. 在“周期”(Cycles) 编辑器的“名称”(Name) 列中，双击“添加”(Add)。
创建新周期时间。

3. 在“名称”域中输入唯一名称。

4. 选择所需的周期单位。

5. 选择所需的周期时间值。
可供选择的数值根据所选择的周期单位而变化。 

6. 也可输入关于周期使用的注释。

结果

在 WinCC 中默认周期的旁边创建了所组态的周期，供组态时使用。

参见

周期基础 (页 651)

3.7.3 定义起始点 (RT Professional)

简介

对于各周期，定义起始点可在不同时间启动不同的周期。 交错启动更新过程还将交错连接到 
PLC 的通信负载。

使用变量
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要求

• “周期”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开，并显示周期属性。

步骤

要为周期定义起始点，请执行下列步骤：

1. 在“周期”编辑器的表格中选择周期。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 起始点”。
将显示该周期的起始点属性。

3. 选择起始点的设置。

4. 保存项目。

结果

所选的周期将在所组态的起始点时刻在运行系统中启动。

参见

周期基础 (页 651)

3.8 参考 (RT Professional)

3.8.1 数据类型的映射和编码 (RT Professional)

简介

WinCC 将根据所连接 PLC 变量的数据类型来设置外部变量的数据类型。 如果 WinCC 中没有

该 PLC 变量的数据类型，则会在 HMI 变量上自动使用一个兼容数据类型。 根据需要，可以

指定让 WinCC 使用其它数据类型，并调整 PLC 变量的数据类型以及 HMI 变量的数据类型的

格式。 下面的部分包含通常用于映射的数据类型。 您还会找到可自己进行设置的可选映射

形式。

使用变量
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数据类型的编码

除了数据类型的映射之外，也可以更改很多映射形式的编码。 编码用于根据要求来映射和

处理 PLC 变量的二进制信息。 可通过以下编码来映射 PLC 变量的值：

BCD
BCD 代码是一种二-十进制代码，可以二进制形式映射一个数字的每一位。 各位的值符合数

字顺序 8-4-2-1。结果为以下值表：

十进制数字 BCD 代码

0 0000
1 0001
2 0010
3 0011
4 0100
5 0101
6 0110
7 0111
8 1000
9 1001

Aiken
Aiken 代码是一种互补 BCD 代码。 各位的值符合数字顺序 2-4-2-1。结果为以下值表：

十进制数字 Aiken 代码

0 0000
1 0001
2 0010
3 0011
4 0100
5 1011
6 1100
7 1101
8 1110
9 1111
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Excess
Excess-3 代码用于 Excess 编码。 Excess-3 代码是一种互补 BCD 代码。 各位的值符合数字顺

序 8-4-(-2)-(-1)。 结果为下面的值表：

十进制数字 余码

0 0011
1 0100
2 0101
3 0110
4 0111
5 1000
6 1001
7 1010
8 1011
9 1100

ExtBCD
“ExtBCD”编码使用上述 BCD 代码进行编码。 但对于“ExtBCD”，Most Significant Bit 解释为符

号。 
MSB
“MSB”编码使用二进制代码标准进行编码。 但对于“MSB”，Most Significant Bit 解释为符号。

NanoToMilliseconds
对于数据类型 "LTime" 和“LTime_Of_Day"，其 PLC 变量包含大量纳秒。 然而，由于 HMI 变
量不能处理纳秒，在 HMI 运行系统中通过编码“NanoToMilliseconds”将纳秒转换成毫秒。

PLC 数据类型“LTime”或“LTime_Of_Day”的
PLC 变量的值

HMI 数据类型“DInt”或“UDInt”的 HMI 变量

的转换值

1000000 1
2000000 2
10000000 10
100000000 100
... ...
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参见

数据类型的编码和数值范围 (页 658)
调整变量的数据类型 (页 588)

3.8.2 数据类型的编码和数值范围 (RT Professional)

编码和取值范围

根据所选的编码，可针对不同的数据类型使用表中所列的取值范围。      
PLC 数据类型 Byte

转换 取值范围

Byte to UnsignedByte 0...255
Byte to UnsignedWord 0...255
Byte to UnsignedDword 0...255
Byte to SignedByte 0...127
Byte to SignedWord 0...255
Byte to SignedDword 0...255
Byte to BCDByte 0...99
Byte to BCDWord 0...255
Byte to BCDDword 0...255
Byte to AikenByte 0...99
Byte to AikenWord 0...255
Byte to AikenDword 0...255
Byte to ExcessByte 0...99
Byte to ExcessWord 0...255
Byte to ExcessDword 0...255

PLC 数据类型 Char

转换 取值范围

Char to UnsignedByte 0...127
Char to UnsignedWord 0...127

使用变量
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转换 取值范围

Char to UnsignedDword 0...127
Char to SignedByte -128...+127
Char to SignedWord -128...+127
Char to SignedDword -128...+127
Char to MSBByte -128...+127
Char to MSBWord -128...+127
Char to MSBDword -128...+127
Char to BCDByte 0...99
Char to BCDWord 0...127
Char to BCDDword 0...127
Char to SignedBCDByte -9...+9
Char to SignedBCDWord -128...+127
Char to SignedBCDDword -128...+127
Char to ExtSignedBCDByte -79...+79
Char to ExtSignedBCDWord -128...+127
Char to ExtSignedBCDDword -128...+127
Char to AikenByte 0...99
Char to AikenWord 0...127
Char to AikenDword 0...127
Char to SignedAikenByte -9...+9
Char to SignedAikenWord -128...+127
Char to SignedAikenDword -128...+127
Char to ExcessByte 0...99
Char to ExcessWord 0...127
Char to ExcessDword 0...127
Char to SignedExcessByte -9...+9
Char to SignedExcessWord -128...+127
Char to SignedExcessDword -128...+127
Char to UnsignedByte 0...127
Char to UnsignedWord 0...127
Char to UnsignedDword 0...127
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PLC 数据类型 Real

转换 取值范围

Real to Real +-1.79769313486231e+308
Real to UnsignedByte 0...255
Real to UnsignedWord 0...65535
Real to UnsignedDword 0...4294967295
Real to SignedByte -128...+127
Real to SignedWord -32768...+32767
Real to SignedDword -2147483647...+2147483647
Real to Float +-3.402823e+38
Real to MSBByte -127...+127
Real to MSBWord -32767...+32767
Real to MSBDword -2147483647...+2147483647
Real to BCDByte 0...99
Real to BCDWord 0...9999
Real to BCDDword 0...99999999
Real to SignedBCDByte -9...+9
Real to SignedBCDWord -999...+999
Real to SignedBCDDword -9999999...+9999999
Real to ExtSignedBCDByte -79...+79
Real to ExtSignedBCDWord -7999...+7999
Real to ExtSignedBCDDword -79999999...+79999999
Real to AikenByte 0...99
Real to AikenWord 0...9999
Real to AikenDword 0...99999999
Real to SignedAikenByte -9...+9
Real to SignedAikenWord -999...+999
Real to SignedAikenDword -9999999...+9999999
Real to ExcessByte 0...99
Real to ExcessWord 0...9999
Real to ExcessDword 0...99999999
Real to SignedExcessByte -9...+9
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转换 取值范围

Real to SignedExcessWord -999...+999
Real to SignedExcessDword -9999999...+9999999
Real to S5Timer 10...9990000
Real to S5Float +-1.701411e+38

PLC 数据类型 DWord

转换 取值范围

DWord to UnsignedDword 0...4294967295
DWord to UnsignedByte 0...255
DWord to UnsignedWord 0...65535
DWord to SignedByte 0...127
DWord to SignedWord 0...32767
DWord to SignedDword 0...2147483647
DWord to BCDByte 0...99
DWord to BCDWord 0...9999
DWord to BCDDword 0...99999999
DWord to AikenByte 0...99
DWord to AikenWord 0...9999
DWord to AikenDword 0...99999999
DWord to ExcessByte 0...99
DWord to ExcessWord 0...9999
DWord to ExcessDword 0...99999999
DWord to SimaticTimer 10...9990000
DWord to SimaticBCDTimer 10...9990000
DWord to UnsignedDword 0...4294967295
DWord to UnsignedByte 0...255
DWord to UnsignedWord 0...65535
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PLC 数据类型 Float

转换 取值范围

Float to Float +-3.402823e+38（无转换）

Float to UnsignedByte 0...255
Float to UnsignedWord 0...65535
Float to UnsignedDword 0 至 4.294967e+09
Float to SignedByte -128...+127
Float to SignedWord -32768...+32767
Float to SignedDword -2.147483e+09 至 +2.147483e+09
Float to Real +-3.402823e+38
Float to MSBByte -127...+127
Float to MSBWord -32767...+32767
Float to MSBDword -2.147483e+09 至 +2.147483e+09
Float to BCDByte 0...99
Float to BCDWord 0...9999
Float to BCDDword 0...9.999999e+07
Float to SignedBCDByte -9...+9
Float to SignedBCDWord -999...+999
Float to SignedBCDDword -9999999...+9999999
Float to ExtSignedBCDByte -79...+79
Float to ExtSignedBCDWord -7999...+7999
Float to ExtSignedBCDDword -7.999999e+07 至 +7.999999e+07
Float to AikenByte 0...99
Float to AikenWord 0...9999
Float to AikenDword 0...9.999999e+07
Float to SignedAikenByte -9...+9
Float to SignedAikenWord -999...+999
Float to SignedAikenDword -9999999...+9999999
Float to ExcessByte 0...99
Float to ExcessWord 0...9999
Float to ExcessDword 0...9.999999e+07
Float to SignedExcessByte -9...+9
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转换 取值范围

Float to SignedExcessWord -999...+999
Float to SignedExcessDword -9999999...+9999999
Float to S5Timer 10...9990000
Float to S5Float +-1.701411e+38

PLC 数据类型 Long

转换 取值范围

Long to SignedDword -2147483647...+2147483647
Long to UnsignedByte 0...255
Long to UnsignedWord 0...65535
Long to UnsignedDword 0...2147483647
Long to SignedByte -128...+127
Long to SignedWord -32768...+32767
Long to MSBByte -127...+127
Long to MSBWord -32767...+32767
Long to MSBDword -2147483647...+2147483647
Long to BCDByte 0...99
Long to BCDWord 0...9999
Long to BCDDword 0...99999999
Long to SignedBCDByte -9...+9
Long to SignedBCDWord -999...+999
Long to SignedBCDDword -9999999...+9999999
Long to ExtSignedBCDByte -79..+79
Long to ExtSignedBCDWord -7999...+7999
Long to ExtSignedBCDDword -79999999...+79999999
Long to AikenByte 0...99
Long to AikenWord 0...9999
Long to AikenDword 0...99999999
Long to SignedAikenByte -9...+9
Long to SignedAikenWord -999...+999
Long to SignedAikenDword -9999999...+9999999
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转换 取值范围

Long to ExcessByte 0...99
Long to ExcessWord 0...9999
Long to ExcessDword 0...99999999
Long to SignedExcessByte -9...+9
Long to SignedExcessWord -999...+999
Long to SignedExcessDword -9999999...+9999999
Long to SimaticTimer 10...9990000
Long to SimaticBCDTimer 10...9990000

PLC 数据类型 Short

转换 取值范围

Short to UnsignedByte 0...255
Short to UnsignedWord 0...32767
Short to UnsignedDword 0...32767
Short to SignedByte -128...+127
Short to SignedWord -32768...+32767
Short to SignedDword -32768...+32767
Short to MSBByte -127...+127
Short to MSBWord -32767...+32767
Short to MSBDword -32768...+32767
Short to BCDByte 0...99
Short to BCDWord 0...9999
Short to BCDDword 0...32767
Short to SignedBCDByte -9...+9
Short to SignedBCDWord -999...+999
Short to SignedBCDDword -32768...+32767
Short to ExtSignedBCDByte -79...+79
Short to ExtSignedBCDWord -7999...+7999
Short to ExtSignedBCDDword -32768...+32767
Short to AikenByte 0...99
Short to AikenWord 0...9999
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转换 取值范围

Short to AikenDword 0...32767
Short to SignedAikenByte -9...+9
Short to SignedAikenWord -999...+999
Short to SignedAikenDword -32768...+32767
Short to ExcessByte 0...99
Short to ExcessWord 0...9999
Short to ExcessDword 0...32767
Short to SignedExcessByte -9...+9
Short to SignedExcessWord -999...+999
Short to SignedExcessDword -32768...+32767
Short to UnsignedByte 0...255
Short to UnsignedWord 0...32767
Short to UnsignedDword 0...32767

PLC 数据类型 Word

转换 取值范围

Word to UnsignedWord 0...65535
Word to UnsignedByte 0...255
Word to UnsignedDword 0...65535
Word to SignedByte 0...127
Word to SignedWord 0...32767
Word to SignedDword 0...65535
Word to BCDByte 0...99
Word to BCDWord 0...9999
Word to BCDDword 0...65535
Word to AikenByte 0...99
Word to AikenWord 0...9999
Word to AikenDword 0...65535
Word to ExcessByte 0...99
Word to ExcessWord 0...9999
Word to ExcessDword 0...65535
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转换 取值范围

Word to SimaticCounter 0...999
Word to SimaticBCDCounter 0...999
Word to UnsignedWord 0...65535
Word to UnsignedByte 0...255
Word to UnsignedDword 0...65535

参见

数据类型的映射和编码 (页 655)

3.8.3 数据类型 (RT Professional)

3.8.3.1 原始数据变量 (RT Professional)

定义  
在 WinCC 中，可以创建“原始数据类型”类型的外部和内部变量。原始数据变量的格式和

长度均不是固定的。其长度范围可以是 1 到 65535 个字节。它既可以由用户来定义，也可

以是特定应用程序的结果。

原始数据变量的内容是不固定的。只有发送方和接受方能够解释原始数据变量的内容。WinCC
不会对其进行解释。

说明

无法在屏幕上显示原始数据变量。

WinCC 内的潜在应用程序

在 WinCC 中，可在以下情况下使用原始数据变量：

• 与 PLC 报警块进行数据交换，以处理和确认报警。

• 在脚本中借助“Get/SetTagRaw”函数交换数据。

使用变量
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• 在变量日志中

• 在 WinCC 和 PLC 之间传送作业、数据、处理确认。

说明

当原始数据变量显示在 I/O 字段中时，必须遵循结尾处带有“\0”字符的字符串约定。

“属性地址”

对于外部原始数据变量，所有通信驱动程序的“地址属性”(Address properties) 对话框并不

完全相同，因为变量地址的参数和支持的原始数据变量类型取决于正在使用的通信类型。

格式调整

在 WinCC 中，“原始数据类型”不存在格式调整。

3.8.3.2 SIMATIC S7 -300/400 的数据类型 (RT Professional)

概述         
下表显示了 SIMATIC S7-300/400 的数据类型及其在 WinCC 中相应的 HMI 数据类型和取值范

围。 

PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

Bool Bool 0 (FALSE)，1 (TRUE)
Byte USInt 0 ... 255
Word UInt 0 ... 65 535
DWord UDInt 0 ... 4294967295
Char USInt 0 ... 255
Int Int −32768 … 32767
DInt DInt −2147483648 … 

+2147483647
Real Real ±1.17549E-38 至 

±3.40282E+38 和 0.0
Time DInt −2147483648 … 

+2147483647
Date DateTime/UInt 0 ... 65535
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PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

Time_of_Day, TOD DateTime/UDInt 0 … 86399999
S5Time UDInt 0 … 9990000
Counter UInt 0 ... 999
Timer UDInt 0 … 9990000
String String -

3.8.3.3 SIMATIC S7-1200 和 S7-1500 的数据类型 (RT Professional)

SIMATIC S7-1200 - V2 的数据类型 (RT Professional)

概述         
下表显示了 SIMATIC S7-1200 - V2 的数据类型及其在 WinCC 中相应的 HMI 数据类型和取值

范围。 

PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

Bool Bool 0 (FALSE)，1 (TRUE)
SInt SInt -128 ... +127
Int Int -32768 ... +32767
DInt DInt −2147483648 … 

+2147483647
USInt USInt 0 ... 255
UInt UInt 0 ... 65535
UDInt UDInt 0 ... 4294967295
Real Real ±1.17549E-38 至 

±-3.40282E+38 和 0.0
LReal LReal ±1.79769313486231E+308

 至 
±2.22507385850720E-308 
和 0.0

Time DInt −2147483648 … 
+2147483647

Date DateTime/UInt 0 ... 65535
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PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

DTL DateTime -
Time_of_Day, TOD DateTime/UDInt 0 … 86399999
String String -
Char USInt 0 ... 255
Array of Char String -
Byte USInt 0 ... 255
Word UInt 0 ... 65535
DWord UDInt 0 ... 4294967295
PlcUDT PlcUDT  

SIMATIC S7 -1500 的数据类型 (RT Professional)

概述         
下表显示了 SIMATIC S7-1500 的数据类型及其在 WinCC 中相应的 HMI 数据类型和取值范

围。 

PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

Bool Bool 0 (FALSE)，1 (TRUE)
SInt SInt -128 ... +127
Int Int -32768 ... +32767
DInt DInt −2147483648 … 

+2147483647
LInt LReal -4,503,599,627,370,495…

+4,503,599,627,370,495
USInt USInt 0 ... 255
UInt UInt 0 ... 65535
UDInt UDInt 0 ... 4294967295
ULInt LReal 0 … 

4,503,599,627,370,495
Real Real ±1.17549E-38 至 

±-3.40282E+38 和 0.0

使用变量
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PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

LReal LReal ±1.79769313486231E+308
 至 
±2.22507385850720E-308 
和 0.0

S5Time UDInt 0 … 9990000
Time DInt −2147483648 … 

+2147483647
LTime DInt −2147483648 … 

+2147483647
Date DateTime/UInt 0 ... 65535
Time_of_Day, TOD DateTime/UDInt 0 … 86399999
LTime_of_Day, LTOD DateTime/UDInt 0 … 86399999
Date_And_Time, DT DateTime -
LDT DateTime -
DTL DateTime -
String String -
WString WString -
Char USInt 0 ... 255
WChar WString -
Byte USInt 0 ... 255
Word UInt 0 ... 65535
DWord UDInt 0 ... 4294967295
Timer UDInt 0 … 9990000
Counter UInt 0 ... 999
PLCUDT PLCUDT  

说明

64 位 PLC 数据类型 LINT、UINT 和 LWORD 均映射到 HMI 通道中的 HMI 数据类型 LREAL。数

值超过 2^50 时精度会下降。 
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用户自定义 PLC 数据类型 (UDT) (RT Professional)

概述         
可以将 HMI 变量与用户自定义 PLC 数据类型 (UDT) 的背景数据块相连。 
PLC 数据类型及其相应的背景数据块在 STEP 7 中集中创建和更新。在 WinCC 中，可将以下

源用作 PLC 变量（背景数据块）：

• 使用 UDT 作为数据类型的数据块元素

• UDT 的背景数据块

该数据类型从 STEP 7 获取，不转换为 HMI 数据类型。访问类型始终为“符号访问”(Symbolic 
access)。

PLC 数据类型的元素

在 WinCC 中，用户拥有对下列结构化 PLC 数据类型的元素的访问权限：

• 在 STEP 7 中针对 WinCC 发布的元素。

• 数据类型被 WinCC 支持的元素。

说明

WinCC 中 PLC 数据类型的无效元素 
无效元素会在 WinCC 中生成错误。 
对于 STEP 7 中相关 PLC 数据类型的相应元素，如果禁用“可通过 HMI 访问”(Accessible from 
HMI) 选项，WinCC 将排除这些元素。

命名约定

在 WinCC 中，下列字符对于 PLC 数据类型命名无效，会生成错误：

• 句点：“.” 
• 括号：“（”和“）”

属性

WinCC 可采用 PLC 数据类型的属性及其元素。根据使用的数据类型，属性在 WinCC 中可以

是只读，或者可以写入。 

使用变量

3.8 参考 (RT Professional)

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 671



如果在 WinCC 中更改 PLC 数据类型的连接，则会删除该类型的所有元素，WinCC 也将采用

新连接的 PLC 变量的属性。

在 WinCC 中，用户可以访问 STEP 7 对 PLC 数据类型元素的注释。 
在 WinCC 中，对于下列 PLC 数据类型的元素，用户有部分权限访问其属性：

• 数据类型“Struct”的元素

• PLC 数据类型

• 多维数组

• 复杂数据类型的数组，"DTL”除外

数据类型“DTL”的映射

如果 PLC 数据类型包含数据类型“DTL”的元素，则会将这些元素映射到 WinCC 中，更低级别

的元素除外。“DTL”数据类型在 WinCC 中会变成“DateTime”。 

具有“DTL”数据类型的元素的变量

各元素中，数据类型为“DTL”的变量使用符号地址只能以只读形式使用，例如 SIMATIC S7 
1200 和 SIMATIC S7 1500。使用绝对地址，可进行写入访问。

3.8.3.4 OPC DA 的数据类型 (RT Professional)

概述

下表显示了 OPC DA 的数据类型及其在 WinCC 中相应的 HMI 数据类型和取值范围。

PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

VT_EMPTY DInt 4
VT_BOOL Bool 1
VT_I1 SInt 1
VT_UI1 USInt 1
VT_I2 Int 2
VT_UI2 UInt 2
VT_I4 DInt 4
VT_UI4 UDInt 4
VT_R4 Real 4

使用变量
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PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

VT_R8 LReal 8
VT_BSTR WString 字符数

VT_DATE | VT_ARRAY (Array 
[lo..hi] of VT_DATE)

Raw /  Array [lo..hi] of 
DateTime

-

VT_I1 | VT_ARRAY (Array 
[lo..hi] of VT_I1)

Raw /  Array [lo..hi] of SInt -

VT_UI1 | VT_ARRAY (Array 
[lo..hi] of VT_UI1)

Raw /  Array [lo..hi] of USInt -

VT_I2 | VT_ARRAY (Array 
[lo..hi] of VT_I2)

Raw /  Array [lo..hi] of Int -

VT_UI2 | VT_ARRAY (Array 
[lo..hi] of VT_UI2)

Raw /  Array [lo..hi] of UInt -

VT_I4 | VT_ARRAY (Array 
[lo..hi] of VT_I4)

Raw /  Array [lo..hi] of DInt -

VT_UI4 | VT_ARRAY (Array 
[lo..hi] of VT_UI4)

Raw /  Array [lo..hi] of UDInt -

VT_R4 | VT_ARRAY (Array 
[lo..hi] of VT_R4)

Raw /  Array [lo..hi] of Real -

VT_R8 | VT_ARRAY (Array 
[lo..hi] of VT_R8)

Raw /  Array [lo..hi] of LReal -

3.8.3.5 OPC XML DA 的数据类型 (RT Professional)

概述

下表显示了 OPC XML DA 的数据类型及其在 WinCC 中相应的 HMI 数据类型和取值范围。

PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

Boolean Bool 0 (FALSE)，1 (TRUE)
Byte SInt -128 … +127
UnsignedByte USInt 0 … 255
Short Int -32768 … +32767
UnsignedShort UInt 0 … 65535
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PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

Int DInt −2147483648…
+2147483647

UnsignedInt UDInt 0 … 4294967295
Float Real ±1.17549E-38 至 

±-3.40282E+38 和 0.0
Double LReal ±1.79769313486231E+308

 至 
±2.22507385850720E-308 
和 0.0

String WString -
Base64Binary Raw -
ArrayOfByte (Array [lo … hi] 
of byte)

Raw -

ArrayOfShort (Array [lo … 
hi] of short)

Raw -

ArrayOfUnsignedShort 
(Array [lo … hi] of 
unsignedShort)

Raw -

ArrayOfInt (Array [lo … hi] of 
int)

Raw -

ArrayOfUnsignedInt (Array 
[lo … hi] of unsignedInt)

Raw -

ArrayOfLong (Array [lo … hi] 
of long)

Raw -

ArrayOfUnsignedLong 
(Array [lo … hi] of 
unsignedLong)

Raw -

ArrayOfFloat (Array [lo … hi] 
of float)

Raw -

ArrayOfDecimal (Array [lo … 
hi] of decimal)

Raw -

ArrayOfDouble (Array [lo … 
hi] of double)

Raw -
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PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

ArrayOfBoolean (Array [lo … 
hi] of boolean)

Raw -

ArrayOfString (Array [lo … 
hi] of string)

Raw -

ArrayOfDateTime (Array [lo 
… hi] of dateTime)

Raw -

3.8.3.6 Allen Bradley Ethernet IP 数据类型 (RT Professional)

概述

下表显示了 Allen Bradley Ethernet IP 的数据类型及其在 WinCC 中相应的 HMI 数据类型和取

值范围。

PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

Bool Bool 0 (FALSE)，1 (TRUE)
SInt SInt -128 … +127
USInt USInt 0 … 255
Int Int -32768..+32767
UInt UInt 0 … 65535
DInt DInt −2147483648 … 

+2147483647
UDInt UDInt 0 … 4294967295
Real Real ±1.17549E-38 至 

±-3.40282E+38 和 0.0
String String 无法使用
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3.8.3.7 Modicon Modbus TCP/IP 数据类型 (RT Professional)

概述

下表显示了 Modicon Modbus TCP/IP 的数据类型及其在 WinCC 中相应的 HMI 数据类型和取

值范围。

PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

Bit Bool 0 (FALSE)，1 (TRUE)
+/- Int Int -32768 … +32767
Int UInt 0 … 65535
16 bit group UInt 0 … 65535
+/- Double DInt −2147483648 … 

+2147483647
Double UDInt 0 … 4294967295
Float Real ±1.17549E-38 至 

±-3.40282E+38 和 0.0
ASCII String 无法使用

3.8.3.8 Mitsubishi MC 数据类型 (RT Professional)

概述

下表显示了 Mitsubishi MC 的数据类型及其在 WinCC 中相应的 HMI 数据类型和取值范围。

PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

Bool Bool 0 (FALSE)，1 (TRUE)
4-bit block USInt 0 … 255
8-bit block USInt 0 … 255
12-bit block UInt 0 … 65535
16-bit block UInt 0 … 65535
Int Int -32768 … +32767
Word UInt 0 … 65535
20-bit block UDInt 0 … 4294967295
24-bit block UDInt 0 … 4294967295

使用变量
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PLC 数据类型 HMI 数据类型 取值范围

28-bit block UDInt 0 … 4294967295
32-bit block UDInt 0 … 4294967295
DInt DInt −2147483648 … 

+2147483647
DWord UDInt 0 … 4294967295
Real Real ±1.17549E-38 至 

±-3.40282E+38 和 0.0
String String 无法使用

3.9 归档变量

3.9.1 数据记录的基本原理 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

数据记录用于收集、处理和记录来自工业系统的过程数据。 
分析记录的过程数据时，可以提取关于系统运行状态的重要业务和技术信息。 

数据记录的应用

数据记录可用于分析错误状态和记录过程。 通过分析数据日志，可以提取必要的信息来优

化维护周期、提高产品质量并确保符合质量标准。 

参见

变量的基础信息 (页 553)
记录变量 (页 679)
数据记录 (页 695)
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3.9.2 数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

3.9.2.1 基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

数据是指在过程中采集并保存在所连接的某一自动化系统内存中的信息。 例如，它们以温

度、填充量或开关状态的形式表示工厂状态。 可在 WinCC 中定义用于采集和编辑过程值的

变量。     
在 WinCC 中使用外部变量采集过程值，并访问所连接的自动化系统中的内存地址。 内部变

量没有链接到任何过程，只可用于相关联的 HMI 设备。

原理

外部变量值和内部变量值可保存在数据日志中。 为每个变量创建一个记录变量，并指定要

保存该变量的日志。

数据记录通过周期和事件控制。 记录周期用于确保持续采集和存储变量值。 也可以触发数

据记录以响应事件，例如变量值的变化。 针对每个记录变量，单独定义这些设置。     

要记录的变量值均在运行系统的数据日志中进行编译、处理和保存。 当前使用的 HMI 设备

决定了数据日志的存储位置。 例如，可以使用其它程序进一步处理已保存的数据，以便进

行分析。

使用变量
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记录方法

WinCC 支持下列记录方法：             
• 循环日志

• 分段循环日志

• 在日志填满时发送系统报警的循环日志

• 在日志填满时执行系统函数的循环日志。

输出记录的数据

在运行时，可以在过程画面中将记录的变量值输出为趋势。   

参见

记录变量 (页 679)

3.9.2.2 使用数据日志 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

记录变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在运行系统中，将变量值存储在日志中。 可在以后分析记录的数据。 可为记录变量定义下

列条件：       
• 用于记录所连接变量的值的日志变量。

• 存储变量的数据日志。

• 存储变量的周期或事件。

• 存储变量的值范围。

说明

数据记录主要用于记录外部变量的值。 也可记录内部变量值。

使用变量
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原理

数据记录包括下列几个步骤：

• 创建和组态数据日志

创建数据日志时，定义下列设置：

– 常规设置，如名称、大小和存储位置

– 运行系统启动特性

– 日志已满时的行为

• 组态变量记录

对于每个日志变量，指定用于记录所连接变量的值和其它信息（如记录时间）的数据日志。

还将定义记录日志变量值的时间和频率。 有下列选项：

– “要求时”：

通过调用“LogTag”系统函数记录变量值。

– “改变时”：

HMI 设备检测到变量值变化时，即对变量值进行记录。

– “周期性”：

定期记录变量值。 在默认周期的基础上，可以 在 WinCC 中 使用自己的周期对其补充。

小值可设为 1 秒。所有其它值是此值的整数倍。

还可以将记录值限制在公差范围内或公差范围外。 这样，便限制了记录相应值范围内

的值。

如果要根据请求记录变量，请注意以下几点：

– 不要将此类型变量记录在分段的循环日志中，此日志会在连续循环或响应变化时记录

变量。

背景：

– 例如，如果根据请求进行的记录很少，循环日志值则会填充日志段，并创建下一个日

志段。 如果那时尝试访问根据请求记录的变量，则不可能显示该变量，因为它是运行

系统中可进行访问的当前日志段。 为消除此问题，应为极少记录的变量创建单独的数

据日志。

• 进一步处理记录的变量值

可以直接在项目中（如在趋势视图中）或在其它用户程序中（如 Excel）分析记录的变量

值。

参见

数据记录的基本原理 (页 677)
数据记录 (页 678)
组态日志的校验和 (页 688)
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评估日志数据的校验和 (页 690)
对运行系统中语言切换的日志响应 (页 691)

创建数据日志 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

数据日志用于存储运行时外部变量或内部变量的值。 创建日志时，必须为其指定名称，并

定义大小和存储位置。 此外，可为每个日志输入注释。     

要求

• 项目已经打开。

• 巡视窗口已打开。

步骤

要创建数据日志，请执行如下操作：

1. 在项目树中双击“历史数据”条目。
数据日志和报警日志的编辑器打开。

2. 打开“数据日志”(Data logs) 选项卡，在“数据日志”编辑器的“名称”(Name) 列中双击“添
加”(Add)。
新数据日志随即创建出来。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
4. 在“名称”(Name) 字段中输入唯一的日志名称。

5. 在“每个日志的数据记录数”(Number of data records per log) 字段中定义在每个日志中记录
的数据记录数。
日志的大小可按下列方法进行计算： 条目数 * 要记录的每个变量值的长度。
在巡视窗口中，在采用当前选择的数据记录数的情况下日志可达到的 大大小显示在“数据
记录数”(Number of data records) 输入字段下。

6. 在“存储位置”(Storage location) 字段，选择日志条目的保存位置。 
7. 根据所选的“存储位置”(Storage location)，选择“路径”(Path) 或“数据源名称”(Name of the 

data source)。 
8. 如果需要，在“注释”(Comment) 类别下输入描述性文本来记录所做组态。

另外，也可以直接在“数据日志”编辑器中组态日志属性。 要查看隐藏列，可使用快捷菜

单激活列标题。
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结果

将创建数据日志。

随即可组态变量以便将其值保存在该日志中。

为了继续日志组态，进行下列步骤：

• 定义启动运行系统时日志的重启特性。

• 定义在日志已满时应如何处理。

• 为“溢出”(Overflow) 事件组态函数列表。

管理运行系统启动时的记录行为 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

组态日志时，定义启动运行系统时日志的重启特性。 在日志属性中定义运行系统启动时是

否启动记录。 还可定义是继续还是覆盖现有日志。   
可为每个日志单独定义重启特性。

要求

• 已经创建一个日志。

• “历史数据”(Historical Data) 编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开，并显示日志属性。

步骤

要组态数据日志的重启特性，请执行下列步骤：

1. 在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中选择要为其定义重启特性的日志。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 重启行为”(Properties > Properties > Restart behavior)。
3. 如果要在运行系统启动时启动记录，请则在“记录”(Logging) 区域中启用“运行系统启动时

启用记录”(Enable logging at runtime start) 选项。
例如，还可在运行系统中使用“StartLogging”系统函数来启动记录。

4. 在“重启时处理日志”区域，选择日志的重启行为。

– 使用“记录清零”选项可删除记录值并重新开始记录。

– 选项“添加数据到现有记录的后面”用于将要记录的值添加到现有日志的后面。

另外，也可以直接在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中组态日志的重启特性。 要查看隐

藏列，可使用快捷菜单激活列标题。
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结果

在运行时将根据设置开始记录。 

控制与填充量相关的记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

日志的大小取决于条目数。可使用记录方法确定日志已满时如何响应。     

记录方法

可使用以下记录方法：

•  循环日志

当达到所组态的日志大小时， 早的条目将被删除。当达到所组态的日志大小时，将删

除大约 20% 的 早条目。因此无法显示所有已组态的条目。在组态期间，选择适当大小

的循环日志。或者，组态一个分段循环日志。   
•  分段循环日志

在分段循环日志中，将连续填充相同大小的多个日志段。当所有日志均完全填满时，

早的日志将被覆盖。

•  在日志填满时发送系统报警的日志

当达到所定义的填充量（如 90 %）时，触发系统报警。当日志 100% 满时，将不记录新

的变量值。 
•  由填充量决定是否触发事件的日志。

当日志完全满时，将触发“溢出”事件。为在发生“溢出”事件时将执行的事件组态函

数列表。当达到所组态的日志大小时，将不再记录新变量值。

可以使用以下系统函数进一步处理满日志：

要求

• 已经创建一个日志。

• “历史数据”(Historical Data) 编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开，并显示日志属性。
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步骤

1. 在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中选择要为其定义记录方法的日志。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 记录方法”(Properties > Properties > Logging method)，然
后选择所需要的记录方法。

3. 如果选取了“分段循环日志”类型，请输入日志段的编号。系统为主日志创建一个附加日志
段。这将导致创建的日志文件的总数与已组态日志段和自动创建日志的数量不同。 
如果选择具有“显示系统报警打开”设置的日志，则指定触发系统报警的填充量，该填充量
以百分比表示。
如果选择“触发事件”(Trigger event) 设置，则在“事件”(Events) 组中组态函数列表。

另外，也可以直接在“历史数据”(Historical Data) 编辑器表中组态记录方法。要查看隐藏列，

可使用快捷菜单激活列标题。

在编辑器表中，“溢出”事件不可用。因此，必须在巡视窗口中组态函数列表。

结果

所选择的日志按照运行系统中的设置响应。

参见

日志的系统函数 (页 687)

记录过程值 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在运行系统中，可将变量的过程值保存在数据日志中。可为记录变量定义下列条件：

• 用于记录所连接变量的值的日志变量。

• 将值存储在哪个日志中

• 存储值的条件

• 如果仅存储某个值范围的过程值          
要记录变量值，请将一个记录变量分配给 HMI 变量。 该记录变量存储在数据日志中，用于

记录所连接的 HMI 变量的值。 可以直接在“HMI 变量”编辑器中组态记录变量。 “HMI 变量”

编辑器包含“记录变量”编辑表。
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如果要将“记录变量”(Logging tags) 表的视图 小化，请单击该变量表下方的箭头按钮。

图 3-1 将显示“记录变量”(Logging tags) 表。

要求

• 创建了数据日志。

• 希望为其组态记录的变量必须已经存在。

• 打开“变量”编辑器。

• 将显示“记录变量”(Logging tags) 表。

• 巡视窗口已打开，其中显示变量属性。

步骤

要将过程值记录在变量中，请执行如下操作：

1. 选择变量表中的变量。

2. 在“记录变量”(Logging tags) 表中双击“名称”(Name) 域中“添加”(Add)。
这样会创建一个新的记录变量；其名称与相关的 HMI 变量相同。

3. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 中，选择要用于记录
变量值的数据日志。
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4. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 记录类型”(Properties > Properties > Logging type)，然后
选择记录类型以进行记录。

– “周期性”： 变量值根据设置的记录周期进行记录。

– “改变时”： 操作员设备检测到数值改变时，即对变量值进行记录。

– “要求时”： 通过调用“LogTag”系统函数记录变量值。

5. 如果要周期性记录变量值，则在“记录周期”(Logging cycle) 区域中选择周期时间。或者，也
可以使用对象列表定义自己的周期。 小值可设为 1 秒。所有其它值是此值的整数倍。

6. 如果只希望记录已定义的值范围外部或内部的变量值，请在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 记
录死区”(Properties > Properties > Deadband for logging)。定义上限值和下限值。
如果要组态动态限值，请使用选择按钮选择“HMI 变量”(HMI tag)。在第二个域中，选择包含
限值的变量。
如果要组态固定限值，请选择“常量”(Constant)。 将限值输入到第二个域中。
如果不想定义限值，请选择“无”(None)。

7. 在“范围”(Scope) 下，指定是仅在变量值在定义的限值内时记录变量值，还是仅在变量值超
出定义的限制时记录变量值。

另外，也可以直接在“记录变量”编辑器表格中组态变量记录。要查看隐藏列，可使用快捷

菜单激活列标题。

也可以在“历史数据”编辑器中完全组态记录变量。

结果

根据所选择的设置，在运行系统中记录所组态的变量的过程值。

说明

要在运行系统中实际记录变量值，必须确保启动数据日志。 记录可在启动时自动启动或通

过系统函数启动。要自动启动日志，请在日志的“属性”(Properties) 窗口中使用该设置。

记录满时触发系统函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

可以选择一种记录方法，当日志满时执行函数列表。  

应用示例

例如，可以在覆盖已满的日志之前，使用系统函数将数据从已满的日志文件交换到另一个日

志中。 然后，可以继续在另一个程序中处理所传送的数据。 将系统函数“CopyLog”相应地分

配给“溢出”事件。  
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要求

• 已创建具有“触发事件”记录方法的日志。

• 打开“数据日志”编辑器。

• 巡视窗口已打开，并显示数据日志属性。

步骤

要为“溢出”事件组态系统函数，请执行下列步骤：

1. 在“数据日志”编辑器的表格中选择所需要的日志。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 溢出”。
函数列表将打开。

3. 双击“添加函数”并选择所需的系统函数。

4. 组态所选系统函数的所需参数。

结果

运行时，只要日志已满，将执行函数列表。

日志的系统函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统函数

下列系统函数可用于记录：

函数名称 工作原理

ArchiveLogFile 此函数将日志移至或复制到其它存储位置以进行长期归档。 例如，

如果要将审计跟踪从本地存储介质移动到服务器，请使用此系统

函数。

进行审计跟踪时，请始终使用“移动日志（hmiMove）”(Move 
log (hmiMove)) 模式，否则将在复制存储的数据方面违反 FDA 准
则。

LogTag 将给定变量的值保存在给定的数据日志中。使用该系统函数记录

特定时刻的过程值。

StartLogging 启动指定记录中的记录过程。在运行系统中，可通过调用

“StopLogging”系统函数中断记录。
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函数名称 工作原理

StopLogging 停止指定记录中的记录过程。要在运行系统中恢复记录，可选择

“StartLogging”系统函数。

ClearLog 删除指定记录中的所有条目。

StartNextLog 停止指定记录中的记录过程。 将在已为给定日志组态的日志段中

继续记录。

CloseAllLogs 关闭所有记录。 终止 WinCC 与日志文件或日志数据库之间的连

接。例如，如果想在不退出运行系统软件的前提下启用 HMI 设备

上存储介质的热插拔，则可以使用该系统函数。

OpenAllLogs 打开所有记录，以重新进行记录。 恢复 WinCC 与日志文件或日志

数据库之间的连接。

CopyLog 将所指定记录的内容复制到另一个记录中。

组态日志的校验和 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在经调整的项目中，可以选择为数据日志或报警日志中的日志数据指定校验和。可以在工厂

运行期间使用该校验和，以确定该日志中的数据随后是否发生改变。 

说明

设备相关性

“校验和”(Checksum) 选项仅适用于支持“组态与 GMP 相符”(Configuration conforms to 
GMP) 的显示和 HMI 设备。

要求

• 启用 GMP 兼容组态。

• 已创建数据日志或报警日志。
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步骤

请按照以下步骤操作，以组态可利用校验和的数据日志或报警日志：

1. 在相应的日志编辑器中打开数据日志或报警日志。

2. 在“存储位置”框中，选择“文件 - CSV (ASCII)”或“文件 - TXT (Unicode)”。

3. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 记录方法”(Properties > Properties > Logging method) 下，选择
选项“显示系统事件于”(Display system event at) 或“触发事件”(Trigger event)。

4. 在编辑器表格中，激活选项“启用校验和”(Enable checksum)。
5. 在编辑器表格中，激活选项“运行系统启动时启用记录”(Enable logging at runtime start)。

未显示的列可通过列标题的快捷菜单激活。

6. 保存项目。

结果

在运行系统中为日志中的日志数据指定了校验和。

参见

记录变量 (页 679)
评估日志数据的校验和 (页 690)
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评估日志数据的校验和 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

如果已组态生成校验和的数据日志或报警日志，则可以检查日志数据随后是否发生改变。

说明

设备相关性

“校验和”(Checksum) 选项仅适用于支持“组态与 GMP 相符”(Configuration conforms to 
GMP) 的显示和 HMI 设备。

DOS 程序“HmiCheckLogIntegrity”可用于检查日志数据的完整性。

“HmiCheckLogIntegrity”可用于检验以下文件：

• CSV 格式的报警日志、数据日志和 Audit 的记录文件

• TXT 格式的报警日志、数据日志和 Audit  的记录文件

• CSV 格式的配方数据记录

• TXT 格式的配方数据记录

可在 WinCC 安装目录的“WinCC Runtime Advanced”文件夹下找到

“HmiCheckLogIntegrity.exe”程序，例如 <C:\Program Files\Siemens\Automation WinCC 
Runtime Advanced>。

说明

含校验和的检查跟踪与日志

在通过服务包或新版本更新 WinCC 之前，必须先退出并保存使用校验和的审计跟踪或日志。 
更新 WinCC 后，审计跟踪或日志将使用校验和继续处理新文件。 
请确保在新版本中日志按定义的状态开始。           

步骤

1. 将要检查的文件从 HMI 设备复制到您的组态计算机。

2. 使用“开始 > 程序 > 附件 > 命令提示符”打开命令行提示符。

3. 在命令行提示符中，输入“HmiCheckLogIntegrity.exe”的路径，然后输入一个空格。 空格后，
输入要检查的文件的存储位置，并用引号括起来。
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4. 按下 <ENTER>。
5. 将执行检查。

如果检查的数据一致，将显示“Consistency check succeeded”消息。

如果检查的数据不一致，将显示“Consistency check failed”消息。 还会显示文件中第一个不一
致行的信息。

说明

如果“HmiCheckLogIntegrity.exe”程序的路径中含有空格，则需要以加引号的方式指定该路

径。

也可以使用 AuditViewer 来检查日志数据的完整性。

参见

记录变量 (页 679)
组态日志的校验和 (页 688)

对运行系统中语言切换的日志响应 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在 HMI 设备的运行系统设置中，选择运行系统中向日志写入内容时所用的语言。       
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要求

• 已在“项目语言”编辑器中激活项目所使用的语言，例如，“德语（德国）”和“英语

（美国）”。

步骤

要确定启动语言，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中选择“运行系统设置 > 语言和字体”(Runtime settings > Language and fonts)。
2. 激活运行系统语言，例如，“德语（德国）”和“英语（美国）”。

3. 设置“语言切换顺序”(Language switch order）： 使用 0 确定启动语言，例如：

– 德语为 0
– 英语为 1

设为“0”时，德语被指定为“启动语言”。

4. 在项目导航中选择“运行系统设置 > 常规”(Runtime settings > General)。
5. 选择“日志 > 记录语言 > 启动语言”(Logs > Logging language > Startup language)。

结果

项目在传送后启动。 使用“语言切换顺序”将德语指定为了“启动语言”。 日志此时采用

德语。 运行时，操作员可将运行系统语言切换为英语。 日志仍采用德语。

操作员关闭运行系统。 由于先前已执行语言切换，所以系统下次启动时“启动语言”将为

英语。 因为英语是启动语言，所以日志此时采用英语。

在运行系统再次关闭前，即使在运行系统中再次切换了语言，记录语言也将始终为英语。

如果使用其它选项而不是“启动语言”来选择语言，则日志将始终使用相同的语言。 无论

操作员在运行系统中选择了何种语言，都是如此。 

参见

记录变量 (页 679)

使用变量

3.9 归档变量

可视化过程

692 系统手册, 11/2022, 在线文档



“历史数据”编辑器中的记录变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

组态记录变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

还可以在 WinCC 的“历史数据”编辑器中创建和编辑记录变量。 也直接在“历史数据”编

辑器中编辑记录变量的属性。

说明

如果在“历史数据”编辑器中进行删除、移动或复制，则这些更改在变量表中也生效。

要求

• 打开“历史数据”编辑器的“数据日志”选项卡。

• 已经创建一个数据日志。

步骤

在“历史数据”编辑器中执行如下操作，组态记录变量：  
1. 在编辑器的“数据日志”表中选择现有数据日志。

或者，双击“名称”列中的“添加...”创建新数据日志。

2. 双击编辑器“记录变量”(Logging tags) 表的“名称”(Name) 列中的“添加...”(Add ...)。

3. 在“名称”域中为记录变量输入唯一名称。
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4. 在“过程变量”域中，单击选择按钮，在对象列表中为记录选择过程变量。

5. 在“日志类型”域中选择所需触发模式：

– “周期性”： 变量值根据设置的记录周期进行记录。

– “改变时”： 操作员设备检测到数值改变时，即对变量值进行记录。

– “要求时”： 通过调用“LogTag”系统函数记录变量值。

6. 如果要周期性记录变量值，则在“记录周期”区域中选择所需的周期时间。 或者，也可以使
用对象列表定义自己的周期。 小值可设为 1 秒。所有其它值是此值的整数倍。

7. 在编辑器的表中或巡视窗口中组态记录的其它参数。

结果

在“历史数据”编辑器中创建了组态的记录变量，此记录变量也显示在变量表中。
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3.9.3 数据记录 (RT Professional)

3.9.3.1 数据记录 (RT Professional)

简介

记录系统用于在运行系统中进行数据记录。 记录系统首先将过程值暂存于运行系统数据库

中，然后再将其写到记录据库中。  

数据记录涉及下列 WinCC 子系统： 
• 自动化系统（AS）： 保存通过通信驱动程序传送到 WinCC 的过程值。

• 数据管理器（DM）： 处理过程值，然后通过过程变量将其返回到记录系统。

• 日志系统： 处理采集到的过程值（例如，通过计算平均值的方式来处理）。 处理方法取

决于组态日志的方式。

• 运行系统数据库（DB）： 保存要记录的过程值。

术语定义

是否以及何时采集和记录过程值取决于各种参数。 要组态的参数取决于所应用的记录方法：

• 采集周期： 确定何时在自动化系统中读出过程变量的值。 例如，可为循环数据记录组态

采集周期。

• 记录周期： 确定何时在日志数据库中保存所处理的过程值。 例如，可为循环数据记录组

态记录周期。

• 启动/停止变量： 在指定的二进制变量的值为“1”时启动数据记录。 在启动条件不再有效

时记录将停止。 可为“周期性选择”数据记录组态启动/停止变量。

• 按需记录： 仅在需要时记录过程值。 请求由一个二进制变量控制。 使用“要求时”触发

模式进行组态。

• 变化时进行数据记录： 过程值仅在发生变化时才进行记录。 使用“变化时”触发模式进

行组态。
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参见

数据记录的基本原理 (页 677)

3.9.3.2 基本知识 (RT Professional)

数据记录的基本原理 (RT Professional)

简介

数据记录用于收集、处理和记录来自工业系统的过程数据。分析记录的过程数据时，可以提

取关于系统运行状态的重要业务和技术信息。

工作原理

要记录的过程值在运行系统的日志数据库中进行编译、处理和保存。 在运行系统中，可以

以表格或趋势的形式输出当前过程值或已记录的过程值。 此外，也可将所记录的过程值作

为报告打印输出。

组态

在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中，可对过程值记录进行组态。 可以创建数据日志和

压缩日志， 定义采集周期和记录周期，并选择要记录的过程值。

在“画面”(Screens) 编辑器中，可以组态趋势视图和表格视图，以便在运行系统中显示过程

数据。 通过这些视图，可以趋势和表格的形式输出过程数据。

您可以在“报表”(Reports) 编辑器中以报表的形式组态已记录过程数据的输出。 可以在报表

中以表格或趋势的形式输出过程数据。

应用

数据记录可用于下列任务：

• 提前检测危险和故障条件

• 提高生产力

• 提高产品质量

• 优化维护周期

• 对过程值趋势进行归档
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参见

报文变量 (页 697)
具有原始数据变量的报文的结构 (页 698)

记录变量 (RT Professional)

简介

外部和内部变量的值存储在数据日志中的记录变量中。       

记录变量

必须在数据日志中为每个需要记录值的变量创建一个归档变量。各个变量数据类型都具有适

宜类型的记录变量。记录变量分为以下类型：

• 二进制变量用于存储二进制过程值，例如电机的打开或关闭。

• 模拟量变量用于存储数字过程值，例如罐的填充量。

• 文本变量用于存储产品 ID 或批次名称等。

还可压缩已归档的过程值。该压缩通过应用数学函数（例如求平均值函数）来实现。该类型

的压缩过程值存储在压缩日志的压缩记录变量中。

报文变量 (RT Professional)

简介      
采集快速改变的过程值或组合一台设备的多个测量点时需要使用报文变量。

说明

报文变量在 WinCC 中为“原始数据类型”，因此也可称为“原始数据变量”。 

原理

在自动化系统中，过程值被写入二进制文件并以报文形式发送到 WinCC，存储在 WinCC 的
原始数据变量中。
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归档报文

如果希望对采集的原始数据变量的过程值进行归档，则需要在数据日志中组态一个过程控制

变量。为使归档系统能够处理过程控制变量中的报文，选择格式 DLL。这样，将为用户正在

使用的自动化系统提供格式 DLL，并由后者拆分报文（例如，确定过程值）。然后将过程值

写入至归档数据库。

SIMATIC S7 的格式 DLL 作为标准组件，包含在 WinCC 中。

如果希望记录原始数据变量，则必须在原始数据变量的属性中激活“归档数据链接”(Archive 
data link) 选项。在巡视窗口中，激活“属性 > 属性 > 原始数据”(Properties > Properties > 
Raw data) 下的选项。激活“归档数据链接”(Archive data link) 选项后，可以在“属性 > 常
规”(Properties > General) 下的“过程变量”(Process tag) 域中，选择和连接记录变量处的原

始数据变量。

参见

数据记录的基本原理 (页 696)
具有原始数据变量的报文的结构 (页 698)

具有原始数据变量的报文的结构 (RT Professional)

简介

用于传输原始数据变量的报文由两部分组成：报头和主体。

报文的报头

报头包含常规的数据，例如，报文的长度。系统不使用数据字 0 的高字节，因此可以由用户

根据需要进行分配。
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报文的主体

在块状态字中，测量值的格式和测量区域的格式被定义。保留位 10，并且在以后的版本中

使用，用来切换夏令时间和标准时间（夏令时间 = 1）。

时间和日期按照连续的时间指示的定义来构成。 

如果还要传送测量范围，则需要 8 个数据字，其中要指定变量和归档的上限和下限。

以下部分包含多个示例报文类型。

类型 1
一个过程变量的测量值 + 日期和时间

类型 2
过程值的 n 个测量值 + 每个测量值的日期和时间
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类型 3
过程值的 n 个测量值 + 日期/时间和采样周期

类型 4
带日期/时间的不同过程变量的 n 个测量值

类型 5
不带日期/时间的不同过程变量的 n 个测量值
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参见

数据记录的基本原理 (页 696)
报文变量 (页 697)

记录类型 (RT Professional)

触发模式 (RT Professional)

简介

可以使用不同的记录方法来记录过程值。 例如，您可在特定的时间监控各个过程值。 这样

一来，监控就会依赖于某些事件。 从而可在不增加系统负载的情况下记录快速变化的过程

值。 还可压缩现已记录的过程值以减少数据量。

记录方法

记录方法由所选的触发模式决定。 在运行系统中可使用下列记录方法：

• 循环数据记录： 例如用来监控过程值的持续数据记录。

• 周期性选择数据记录： 例如由事件控制的持续数据记录，可在特定时间段内监控过程值。

• 要求时进行数据记录： 只有在触发变量发出请求时才记录过程值。

• 变化时进行数据记录： 过程值仅在发生变化时才进行记录。

• 压缩日志： 单独的记录变量或全部数据日志的压缩，例如对每分钟记录的过程值按小时

取平均值。
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周期和事件 (RT Professional)

简介 
数据记录通过周期和事件来控制。通过采集周期和记录周期，可以连续采集和存储过程值。

还可以按需要和按事件来触发或结束数据记录。可已对周期和事件进行组合。例如，可以定

期采集某个过程值，但只有二进制事件才会触发记录。                   

采集周期

采集周期确定读取过程变量过程值的时间间隔。 短可调值为 500 毫秒。所有其它值为该

值的整数倍。由 WinCC Runtime 的启动时间确定采集周期的开始时间。

说明

较短的采集周期可能导致较高的系统负载。仅按实际需要选择 低的采集周期。

若已将某个 PLC 变量的采集周期组态为“根据变化”，则默认周期为 1000 ms。

记录周期

记录周期决定何时将过程值保存在记录数据库中。记录周期始终是采集周期的整数倍。记录

周期的开始时间取决于 WinCC Runtime 的启动时间或所选的起始点。

在设置开始时间时，将在一个延迟之后记录数值，并会向这个延迟时间分配记录负荷。示例：

• 在三个周期中记录过程值：每分钟、每 2 分钟以及每 3 分钟。这使得每 6 分钟就出现一

次高记录负荷。因此，应向这三个周期中的每个周期分配不同的开始时间。

记录周期 所选的开始时间

1 分钟 15 秒时

2 分钟 30 秒时

3 分钟 45 秒时

• 很多过程值必须每 10 秒记录一次。若要分布记录负荷，需组态两个具有不同起始点的 10 
秒周期。记录将在两个所选的起始点处进行。

在“周期”(Cycles) 编辑器中的周期属性中，可以组态周期的起始点。
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记录负荷将由两个不同的起始点分布。

说明

如果采集和记录使用相同的周期，那么这并不一定表示同时启动采集和记录。

在采集时间和记录时间之间可能相差高达一个采集周期的系统延迟。

处理方法

在采集和记录之间从过程变量中读取的所有过程值都将由记录函数进行处理。数字量和模拟

量值可使用不同的处理方法。

在数据日志中，可针对模拟量值使用以下处理方法之一：   
• 当前：保存所采集的 后一个过程值。

• 总计：保存所有采集到的过程值的总和。

• 大：保存所有采集的过程值的 大值。

• 小：保存所有采集的过程值的 小值。

• 平均值：保存所有采集到的过程值的平均值。

• 计算：所记录的值从 新采集的过程值计算得到。计算是使用在“脚本”(Scripts) 编辑器

中创建的函数进行的。

在数据日志中，可针对数字量值使用以下处理方法之一：

• 0 到 1：每当值从 0 变为 1 时，都进行记录。

• 1 到 0：每当值从 1 变为 0 时，都进行记录。

• 每次变化时：每当值从 0 变为 1 时或从 1 变为 0 时，都进行记录。

• 始终：是否记录取决于所选的周期，而不取决于值的变化。
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事件

启动事件和结束数据记录。可以将触发事件的条件链接到一个变量。在 WinCC 中，将按如

下方式区分事件：

• 二进制动作：对布尔型变量的改变作出响应。

示例：接通电机会启动数据记录。

• 地区条件：定义一个绝对数值或一个百分比值，新采集的变量值偏离旧变量值的大小达

到这个值时，才会记录新采集的变量值。值的变化可以是绝对数值或相对值。

示例：当温度波动超过 2 % 时，就会触发记录。

• 时间控制事件：在一个固定时间或在经过从数据记录开始起的一段定义的时间时作出响应。

示例：每个班次变化之后输出一个日志。

循环数据记录 (RT Professional)

简介   
运行系统启动时，周期性数据记录开始。 过程值以恒定的周期采集并存储在日志数据库中。 
也可以指定限值。 随后，只有在过程值位于定义的限值范围内时才会记录过程值。 在采集

过程值之后，会将该过程值与限值进行比较。

运行系统关闭时，周期性数据记录结束。

工作原理

WinCC 中的外部变量对应于所连接 PLC 的存储器中的某一过程值。 采集周期 (1) 决定了何

时从连接的 PLC 的存储器读取过程值。

记录系统的运行系统组件对过程值进行处理：

• 是否记录过程值取决于组态系统的方式。 例如，过程值必须改变某个数值或百分比 (2)。
• 记录函数 (3) 定义了如何处理采集的过程值（例如求平均值）。
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记录周期 (4) 决定了何时将已处理的过程值写入日志数据库。 

周期性选择数据记录 (RT Professional)

简介     
周期性选择数据记录的开始由一个“布尔”类型变量进行控制。在运行系统中，一旦该变量

获得值“1”并已触发记录周期（启动运行系统时默认触发），就会立即开始记录。随后，将

以恒定的周期采集过程值并存储在日志数据库中。也可以指定限值。随后，只有在过程值位

于定义的限值范围内时才会记录过程值。在采集过程值之后，会将该过程值与限值进行比较。

发生以下事件时，周期性数据记录结束：

• 用于启动记录的变量的值为“0”。
• 退出运行系统。

运行系统停止时，也将记录 新采集的过程值。

工作原理

WinCC 中的外部变量对应于所连接 PLC 的存储器中的某一过程值。一旦在运行系统中用于

启动记录的变量的值为“1”(2)，记录就会开始。采集周期 (1) 决定了何时从连接的 PLC 的存

储器读取过程值。

记录系统的运行系统组件对过程值进行处理：

• 是否记录过程值取决于组态系统的方式。例如，过程值必须改变某个数值或百分比 (3)。
• 记录函数 (4) 定义了如何处理采集的过程值（例如求平均值）。

记录停止时 (6)，记录周期 (5) 决定了何时将已处理的过程值写入日志数据库。
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要求时进行数据记录 (RT Professional)

简介

按需进行数据记录就是仅在需要时将运行系统中的当前过程值保存到记录数据库。 请求由

一个触发变量进行控制。 该触发变量的数据类型为“布尔”。 每次触发变量的状态发生改

变时，都会进行记录。 也可以指定限值。 随后，只有在过程值位于定义的限值范围内时才

会记录过程值。 在采集过程值之后，会将该过程值与限值进行比较。

运行系统关闭时，按需数据记录结束。

工作原理

WinCC 中的外部变量对应于所连接 PLC 的存储器中的某一过程值。 从触发变量 (2) 收到请

求时，将从 PLC (1) 读取过程值。 记录系统的运行系统组件对过程值进行处理。 然后，将当

前过程值写入记录数据库 (3)。
从触发变量 (2) 收到每个新的请求时，都将从连接的 PLC (1) 重新读取过程值，并对过程值

进行处理和记录 (3)。

变化时进行数据记录 (RT Professional)

简介   
改变时进行数据记录就是在过程值发生改变时，将当前过程值保存到运行系统中的日志数据

库。 也可以指定限值。 随后，只有在过程值位于定义的限值范围内时才会记录过程值。 在
采集过程值之后，会将该过程值与限值进行比较。

运行系统关闭时，改变时数据记录结束。
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工作原理

WinCC 中的外部变量对应于所连接 PLC 的存储器中的某一过程值。 将从所连接的 PLC (1) 的
存储器循环读取过程值，并监视有无变化。 当外部变量发生变化时 (2)，将记录过程值。

记录系统的运行系统组件对过程值进行处理。

然后，将当前过程值写入记录数据库 (3)。

压缩日志 (RT Professional)

简介   
为了减少记录数据库中的数据量，可以对指定时间内的记录变量进行压缩。 为此，可创建

一个压缩日志，该压缩日志将以压缩日志变量的形式存储每个记录的变量。 可以将记录变

量保留，但也可以对记录变量进行复制、移动或删除。 压缩日志将以与数据日志相同的方

式存储在日志数据库中。

工作原理

压缩通过数学函数实现。 为此，下列函数之一将在指定时间内应用于记录的过程值：

• 大值： 将 大过程值存储在压缩日志变量中。

• 小值： 将 小过程值存储在压缩日志变量中。

• 总计： 将所有过程值的总计值存储在压缩日志变量中。

• 平均值： 将过程值的平均值存储在压缩日志变量中。

• 加权平均值： 将过程值的加权平均值保存在压缩日志变量中。 变量值未发生变化的时间

段将包括在计算中。 对于在“变化时”获取的变量，此函数将返回比“平均值”函数更

有意义的结果。
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原来的记录过程值在压缩后如何处理取决于所使用的压缩方式：

• 计算： 将读取并压缩指定时间内记录变量的过程值。 记录变量的过程值将被保留。

• 计算并复制： 将读取、压缩指定时间内记录变量的过程值并复制到压缩日志。

• 计算并删除： 读取、压缩然后删除指定时间内记录变量的过程值。

• 计算、复制并删除： 将读取、压缩指定时间内记录变量的过程值并复制到压缩日志，然

后删除。

示例

下面的示例说明了压缩日志的工作方式：

过程值每分钟归档一次，在 1 小时内返回 60 个值。 例如，压缩将在一个小时之内通过平均

来完成。 因此，每小时将计算出 60 个值的平均值，然后存储在压缩日志变量中。 这 60 个
值如何处理取决于上面所述的压缩方法。

参见

创建压缩日志 (页 715)
创建压缩日志变量 (页 721)

存储过程值 (RT Professional)

简介              
可将过程值存储在硬盘上的日志数据库中，或存储在运行系统记录系统的主存储器中。

存储在归档数据库中

所记录的过程值存储在日志数据库中的两个独立循环归档中。

• 快速数据日志 (A)
• 慢速数据日志 (B)
每个循环日志都包括多个段，段的数目可以组态。可以为这些段定义一个以 MB 为单位的大

小和一段时间（例如一天）。
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过程值连续写入到第一个段中 (1)。如果达到该段的组态大小或超出该时间跨度，则系统会

切换到下一个段 (2)。当所有段已满时，第一个段中的过程数据将被覆盖 (3)。为了使过程数

据不被覆盖过程破坏，可以将其先交换出来（导出）。

“快速数据日志”将存储采集周期短于或等于一分钟的过程值。这些过程值 初保存并压缩

在一个二进制文件中。当二进制文件达到指定大小时，将其存储到循环归档中。 
“慢速数据日志”将存储采集周期长于一分钟的过程值。“慢速数据日志”还将存储压缩日志。

数据会立即写入到循环日志中，并且不被压缩。

说明

启动运行系统时，系统测试数据缓冲区的大小是否已计划为足够的大小。如果所组态的大小

太小，则系统将自动调整 小的大小。 

保存在主存储器中

与在日志数据库中存储相反，归档在主存储器中的过程值仅在运行系统处于激活状态时才可

用。但是在主存储器中进行存储却具有可以快速读写的优点。存储在主内存中的过程值无法

换出。

说明

压缩日志无法存储在主存储器中。 

优化的组态

使用可用的日志类型和不同存储方法，可将记录与变化中过程值的动态性相匹配。

根据变量的值变化频率以及是否需要记录来选择记录类型。
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可以将记录类型与匹配循环日志的选择相结合。例如，将较短的记录类型仅用于值变化很快

的变量。

过程值的换出 (RT Professional)

简介            
您可以从日志数据库换出过程值以作为备份。所有包含在日志段中的过程值都将被换出。当

一个日志段已满且一个新的段启动时，总会将已满的日志段换出。当已达到为段改变而设置

的时间或新的段启动时，也会换出日志段。 

原理

可以在日志设置中组态过程值的换出。在设置中，可以组态日志和日志段的大小以及段改变

的时间。还应在设置中指定是否进行备份。
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在备份组态的行中，应定义在哪里创建备份以及是否对备份文件进行签名。 

说明

可以使用表格视图更改在运行系统中显示的过程值。

如果已将过程值从数据日志换出，则修改后的值不会传送到换出的日志。更改仅在本地日志

段中发生。

如果尚未交换该日志段，则将永久接受更改后的值。

参见

记录设置 (页 723)

归档值中的标记含义 (RT Professional)
数据记录为写入日志中的每个值都设定标记。 这些标记用来指示变量的状态。

并且以双字值形式表示。 该值采用十进制编码，显示在数据库日志的第三列。 该标记必须

转换为十六进制格式，以便于分析。

双字值的结构：

高位字包含 WinCC 状态标记或质量代码。 低位字包含数据记录的状态标记和高位字内容的

标识符。

高位字内容的代码：

  含义

0x0 高位字包含有 WinCC 状态标记

0x1 高位字包含质量代码
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变量记录状态标记：

标记名称 数值 含义

PDE_RT_DAYLIGHT 0x001 夏令时

PDE_RT_SUBSTITUTION 0x002 替换值

PDE_RT_TIME_BEVOR_JUMP 0x004 时间跳跃前的数值

PDE_RT_TIME_BEHIND_JUMP 0x008 时间跳跃后的数值

PDE_RT_TIME_OVERLAPPED 0x010 时间重叠期间的数值

PDE_RT_LOAD_SYSTEM 0x020 日志创建时的初始归档值

PDE_RT_RELOAD_SYSTEM 0x040 归档 RT 后的初始值

PDE_RT_CMPCOPY 0x080 压缩值

PDE_RT_TIME_CHANGED 0x100 时间发生改变

PDE_RT_HAND 0x200 提供手动变量

实例

数据库中的值 16842753
十六进制表示法 0101 0001
高位字编码 0: 高位字包含有 WinCC 状态标记

数据记录状态标记 001: 夏令时

WinCC 状态标记 0101: 未建立到伙伴的连接；变量初始化值 

数据库中的值 266242
十六进制表示法 0004 1002
高位字编码 1: 高位字包含质量代码

数据记录状态标记 002: 替换值

质量代码 0004: 组态错误，不接受数值
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3.9.3.3 使用数据日志 (RT Professional)

创建数据日志 (RT Professional)

记录变量 (RT Professional)

原理

在日志的组态中，以下日志类型之间具有区别：

• 数据日志以记录变量的形式存储过程值。 在组态数据日志时，选择要记录的过程变量和

存储位置。

• 压缩日志会通过数据日志来压缩记录变量。 压缩日志还可进一步压缩其它压缩日志。 在
组态压缩日志时，选择计算方法和压缩时间段。

数据缓冲器

对于数据日志，定义是在硬盘中还是在主内存中创建数据缓冲器。

与在日志数据库中的存储相反，记录在主内存中的过程值只能在运行系统处于激活状态时才

可用。 但是在主内存中进行存储却具有可以快速读写的优势。 存储在主内存中的过程值不

可交换出来。

说明

压缩日志只能保存在硬盘上。

参见

记录设置 (页 723)
组态记录变量 (页 734)
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创建数据日志 (RT Professional)

简介 
数据日志的组态包括以下步骤：

• 创建数据日志。

• 例如，可通过选择存储位置来组态数据日志。

• 选择用于记录的变量。

要求

• 项目已经打开。

• 巡视窗口已打开。

步骤

若要创建数据日志，请执行如下操作：

1. 在项目树中双击“历史数据”(Historical Data) 条目。
数据日志和压缩日志的编辑器打开。

2. 打开“数据日志”(Data logs) 选项卡，在“数据日志”(Data logs) 编辑器的“名称”(Name) 列中
双击“添加”(Add)。
将创建新的数据日志。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
4. 在“名称”(Name) 域中输入唯一的日志名称。

5. 在“存储位置”(Storage location) 域中，确定是将过程值存储在主存储器中还是存储在数据库
中。

6. 如果选择“存储器”(Memory) 作为存储位置，请在“数据域数目”(Number of data records) 域
中设置要记录的数据记录的数目。

7. 在“状态”(Status) 区域中，使用“已锁定”(Locked) 选项来确定是否在运行系统启动时将记录
过程锁定。
如果希望在运行系统中启动记录，则需要再次禁用该选项。

8. 如果记录锁定的状态发生改变，则会通过一个 C 函数得到关于这种改变的通知，或者可以组
态后续步骤。 为此，请在巡视窗口的“属性 > 属性 > 事件”(Properties > Properties > Events) 
下选择一个可用的 C 函数。 在“已锁定”(Locked) 状态发生改变时，将在运行系统中从日志服
务器调用该 C 函数。 必须先在“脚本”(Scripts) 编辑器中编写该 C 函数。有关详细信息，请参见

“日志锁定状态检测函数 (页 735)”。 通过“更改的锁定”事件，只能运行一个 C 函数。

9. 如有必要，请在“注释”(Comment) 下输入描述性文本来记录项目。

另外，也可以直接在“数据日志”(Data log) 编辑器中组态日志属性。若要查看隐藏的列，可

使用快捷菜单激活列标题。
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结果

已创建数据日志。

接下来的步骤是组态更高级的记录参数。

有关其它信息，请参见“指定日志设置 (页 723)”。

说明

日志名称 长可达到 32 个字符。

不能使用以下字符： “\\”、“\”、“.”、“,”、“;”、“:”、“!”、“?”、“"”、“´”、“`”、“^”、“~”、“-”、“+”、
“=”、“/”、“*”、“#”、“%”、“&”、“§”、“°”、“(”、“)”、“[”、“]”、“{”、“}”、“<”、“>”、“|”、“ ”、
“ä”、“ö”、“ü”、“Ä”、“Ö”、“Ü”、“ß”
不区分大小写。

字符 _ @ # $ 不能用作名称中的第一个字符。

分配名称时，不能使用以下词条： “times”、“userarchives”、“project”、“archives”、
“defaultarchives”、“defaultvariables”、“templates”、“tabletemplateitems”、
“curvetemplateitems”。
日志名称在同一个项目中必须是唯一的。如果为不同日志选择不同存储位置，则日志名称也

必须是唯一的。还必须为报警日志和数据日志分配不同的名称。

参见

日志锁定状态检测函数 (页 735)
指定日志设置 (页 723)

创建压缩日志 (RT Professional)

简介 
压缩日志的组态包括以下步骤：

• 创建新的压缩日志。

• 例如，可通过选择计算方法和压缩时间段来组态压缩日志。

• 选择要添加到压缩日志的记录变量。
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要求

• 项目已经打开。

• 巡视窗口已打开。

步骤

若要创建压缩日志，请执行如下操作：

1. 在项目树中双击“历史数据”(Historical Data) 条目。
数据日志和压缩日志的编辑器打开。

2. 打开“压缩日志”(Compressed logs) 选项卡，然后在“压缩日志”(Compressed logs) 编辑器的
“名称”(Name) 列中双击“添加”(Add)。
将创建新的压缩日志。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
4. 在“名称”(Name) 域中输入唯一的日志名称。

5. 在“压缩”(Compression) 区域中选择处理方法和压缩方法。
在“周期”(Cycles) 编辑器中创建的所有 >= 1 分钟的时间均可用作压缩时间。 如果没有您希
望使用的压缩周期，请组态新的周期时间。 然后，请选择新的周期以作为压缩周期。

6. 使用“已锁定”(Locked) 选项来确定是否在运行系统启动时将记录过程锁定。
如果希望在运行系统中启动记录，则需要再次禁用该选项。

7. 如果记录锁定的状态发生改变，则会通过一个 C 函数得到关于这种改变的通知，或者可以组
态后续步骤。 为此，请在巡视窗口的“属性 > 属性 > 事件”(Properties > Properties > Events) 
下选择一个可用的 C 函数。 在“已锁定”(Locked) 状态发生改变时，将在运行系统中从日志服
务器调用该 C 函数。 必须先在“脚本”(Scripts) 编辑器中编写该 C 函数。有关详细信息，请参见
“日志锁定状态检测函数 (页 735)”。

8. 如有必要，请在“注释”(Comment) 下输入描述性文本来记录项目。

另外，也可以直接在“压缩日志”(Compressed log) 编辑器中组态日志属性。若要查看隐藏

的列，可使用快捷菜单激活列标题。
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结果

已创建压缩日志。

说明

日志名称 长可达到 32 个字符。

不能使用以下字符： “\\”、“\”、“.”、“,”、“;”、“:”、“!”、“?”、“"”、“´”、“`”、“^”、“~”、“-”、“+”、
“=”、“/”、“*”、“#”、“%”、“&”、“§”、“°”、“(”、“)”、“[”、“]”、“{”、“}”、“<”、“>”、“|”、“ ”、
“ä”、“ö”、“ü”、“Ä”、“Ö”、“Ü”、“ß”
不区分大小写。

字符 _ @ # $ 不能用作名称中的第一个字符。

分配名称时，不能使用以下词条： “times”、“userarchives”、“project”、“archives”、
“defaultarchives”、“defaultvariables”、“templates”、“tabletemplateitems”、
“curvetemplateitems”。
日志名称在同一个项目中必须是唯一的。 还必须为压缩日志和数据日志分配不同的名称。

参见

日志锁定状态检测函数 (页 735)
压缩日志 (页 707)

创建记录变量 (RT Professional)

使用记录变量 (RT Professional)

原理      
记录变量用来存储所记录的过程值。可使用过程变量指定应记录的过程数据。数据类型自动

由所选的过程变量定义。可以使用触发模式来组态是根据时间还是根据特定事件来记录变量。

在压缩日志中，每个压缩的记录变量都存储在单独的压缩记录变量中。
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基本步骤

对于记录变量，请指定触发模式（例如“周期性”）以及采集和记录周期。根据触发模式选

择用于开始或结束记录的参数。根据记录变量的类型，指定用于处理过程值的显示限值和参

数。

• 二进制变量用于存储二进制过程值，例如电机的打开或关闭。

• 模拟量变量用于存储数字过程值，例如罐的填充量。

• 文本变量用于存储产品 ID 或批次名称等。

在组态压缩记录变量时，请选择用于形成所压缩的记录变量的处理方法，例如平均值。

说明

如果删除记录变量，请保存项目，然后创建一个名称与被删除的变量相同的新变量；不再能

访问被删除变量的先前保存的值以进行显示或记录。原因：新创建的记录变量已分配了新的 
ID。已删除记录变量的 ID 不能再访问。

创建二进制记录变量 (RT Professional)

简介

若要组态二进制记录变量，先创建一个记录变量，然后将其与一个二进制过程变量相连。 将
自动设置该记录变量的数据类型。

然后，定义记录变量的属性。

要求

• 已经创建一个数据日志。

• 要为其组态记录的二进制变量必须已经存在。

• “历史数据”(Historical Data) 编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开，并显示该记录变量属性。

步骤

若要创建二进制记录变量，请执行如下操作：

1. 在“数据日志”(Data log) 编辑器的表中，选择要在其中创建记录变量的数据日志。

2. 在“记录变量”(Logging tags) 表的“名称”(Name) 列中，双击“添加”(Add)。
将创建一个记录变量。
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3. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 >常规”(Properties > Properties >General)，然后在“名
称”(Name) 域中为记录变量输入一个唯一名称。

4. 在“过程变量”(Process tags) 域中，选择要链接到记录变量的二进制变量。
使用“已锁定”(Locked) 选项来定义运行系统启动时是启用还是禁用记录。 如果希望在运行系
统中启动记录，则必须再次将该选项禁用。

5. 若要出于其它目的而重新使用记录的值，也可以将记录变量的值写入一个内部变量。 更新过
程取决于记录变量的周期设置。 从“将记录的值复制到变量”(Copy logged value to tag) 域中，
选择所需变量。

6. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 记录类型”(Properties > Properties > Logging type)，然后
选择所需日志类型。
有关其它信息，请参见“触发模式 (页 701)”。

7. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 处理方法”(Properties > Properties > Processing method)，
然后选择所需的处理方法。
有关详细信息，请参见“周期和事件 (页 702)”一节。

8. 如有必要，请在“注释”(Comment) 下输入描述性文本来记录项目。

可直接在“数据日志”(Data log) 编辑器中组态记录变量的属性。若要查看隐藏的列，可使用

快捷菜单激活列标题。

也可以在“记录变量”(Logging tags) 选项卡的变量表中来组态记录变量。

结果

按照所选择的设置在运行系统中记录了所组态的变量的过程值。

参见

触发模式 (页 701)
周期和事件 (页 702)

创建模拟量记录变量 (RT Professional)

简介

若要组态模拟量记录变量，先创建一个记录变量，然后将其与一个模拟量过程变量相连。 将
自动设置该记录变量的数据类型。

然后，定义记录变量的属性。   
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要求

• 已创建数据日志。

• 希望为其组态记录的模拟量变量必须已经存在。

• “历史数据”(Historical Data) 编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开，并显示该记录变量属性。

步骤

若要创建模拟量变量，请执行如下操作：

1. 在“数据日志”(Data log) 编辑器的表中，选择要在其中创建记录变量的数据日志。

2. 在“记录变量”(Logging tags) 表的“名称”(Name) 列中，双击“添加”(Add)。
将创建一个记录变量。

3. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 >常规”(Properties > Properties >General)，然后在“名
称”(Name) 域中为记录变量输入一个唯一名称。

4. 在“过程变量”(Process tags) 域中，选择要链接到记录变量的模拟量变量。
使用“已锁定”(Locked) 选项来定义运行系统启动时是启用还是禁用记录。 如果希望在运行系
统中启动记录，则必须再次将该选项禁用。

5. 若要出于其它目的而重新使用记录的值，也可以将记录变量的值写入一个内部变量。 更新过
程取决于记录变量的周期设置。 从“将记录的值复制到变量”(Copy logged value to tag) 域中，
选择所需变量。

6. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 记录类型”(Properties > Properties > Logging type)，然后
选择所需日志类型。
有关其它信息，请参见“触发模式 (页 701)”。

7. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 记录死区”(Properties > Properties > Deadband for 
logging)，然后输入所需限值。 打开选择框，然后选择“常量”(Constant) 项以启用输入。 然
后输入所需限值。 将不会记录限值范围以外的过程值。

8. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 处理方法”(Properties > Properties > Processing method)，
然后选择所需处理方法。
有关其它信息，请参见“周期和事件 (页 702)”。
如果使用“计算”(Calculation) 处理方法，则可以指定一个 C 函数以转换变量值。 必须先在“脚
本”(Scripts) 编辑器中编写该 C 函数。 有关其它信息，请参见“从记录变量转换值 (页 736)”。

9. 如有必要，请在“注释”(Comment) 下输入描述性文本来记录项目。

另外，也可以直接在“数据日志”(Data log) 编辑器中组态日志属性。若要查看隐藏的列，可

使用快捷菜单激活列标题。

结果

按照所选择的设置在运行系统中记录了所组态的变量的过程值。
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参见

触发模式 (页 701)
周期和事件 (页 702)
从记录变量转换值 (页 736)

创建压缩日志变量 (RT Professional)

简介

可将记录变量的过程值或另一个压缩日志的压缩变量以压缩形式保存到压缩记录变量中。 选
择相应的数学函数来压缩所包含的过程值。

提供了下列压缩函数：

• Weighted mean
• Maximum
• Minimum
• Mean value
• Sum
在“压缩日志”编辑器中创建压缩记录变量。

要求

• 已经创建了压缩变量。

• 已经创建了想要组态的记录变量。

• “历史数据”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开，并显示该记录变量属性。

步骤

要创建压缩记录变量，请执行如下操作：

1. 在“历史数据”编辑器中单击“压缩日志”选项卡。
“压缩日志”编辑器打开。

2. 在“压缩日志”编辑器的表格中，选择要创建的压缩记录变量所在的压缩日志。
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3. 单击位于窗口右侧的垂直“记录变量”选项卡。 “记录变量”任务卡打开。 任务卡显示所有
可添加到所选压缩日志的对象。

4. 在任务卡中，选择要添加到压缩日志的对象。 可以选择下列对象：

– 单个或多个记录变量

– 整个数据日志

– 一个或多个压缩记录变量

– 整个压缩日志

5. 打开所选对象的快捷菜单并选择菜单命令“添加”。为每个所选对象创建了压缩记录变量，并
已将压缩记录变量链接到各自的对象。 如果已选择整个数据日志或整个压缩日志，则会为此
日志中包含的每个变量创建一个压缩记录变量。
或者，也可将所选的对象拖放到在第 2 步选择的压缩日志中。

6. 在压缩记录变量表中选择一个或多个压缩记录变量。 在巡视窗口中为所选的变量指定更多属性。
使用“已锁定”(Locked) 选项来定义在运行系统启动时应启用还是禁用记录。如果要在运行系
统中启动记录，则需要再次禁用此选项。
在“压缩”(Compression) 字段中选择压缩的处理方法。

7. 如果需要，在“注释”下输入描述性文本来记录项目。

可直接在“压缩日志”编辑器中组态压缩记录变量的属性。 要查看隐藏列，可从列标题的

快捷菜单中选择它们。

结果

压缩记录变量将与所选的记录变量相连。 将使用运行系统中的设置参数来压缩记录变量中

的值。

如果已选择了另一个压缩日志中的压缩记录变量，则它们还将被进一步压缩。

参见

压缩日志 (页 707)
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指定日志设置 (RT Professional)

记录设置 (RT Professional)

简介

在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中，可以组态数据日志和压缩日志的逻辑结构。 可在

运行系统专业版中组态日志的基本属性，例如在“运行系统设置 > 记录”(Runtime settings 
> Logging) 对话框中指定段的大小。

在该对话框中分别对“快速数据记录”和“慢速数据记录”类型进行数据日志设置。

在使用默认设置的情况下，以下条件适用：

快速数据记录用于存储所有记录周期 <= 1 分钟的值。

慢速数据记录用于存储所有记录周期 > 1 分钟的值。

可在“运行系统设置 > 记录”(Runtime settings > Logging) 对话框中的“周期”(Cycle) 域中更

改为日志类型分配的周期限制。

过程概览

在“运行系统设置 > 记录”(Runtime settings > Logging) 对话框中，可以进行更高级的日志

组态。 下列说明描述了组态的过程：

步骤 描述

1 定义日志大小和段 (页 724) 
2 组态日志备份 (页 728) 
3 将记录变量分配给日志类型 (页 730) 

参见

定义日志大小和段 (页 724)
组态日志备份 (页 728)
连接日志备份 (页 732)
断开日志备份 (页 733)
将记录变量分配给日志类型 (页 730)
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记录变量 (页 713)
过程值的换出 (页 710)

定义日志大小和段 (RT Professional)

简介

在“运行系统设置 > 记录”(Runtime settings > Logging) 对话框中，可以定义数据库中“快

速数据日志”和“慢速数据日志”的大小。也可以将这两种类型的日志细分为多个段。这样，

各个段的大小也就确定了段的数目。             
在运行系统中，将依次填充各个段。当一个段完全填满时，就会切换到下一个段。也可以组

态在特定时间发生的段改变。如果针对段改变定义一个时间，则在达到该时间时，就会填充

下一个日志段。

说明

确保日志大小不超出可用的空闲存储器空间。系统不对所选的设置进行验证。链接大量日志

段可能导致在运行系统启动和停止时系统中的等待时间较长。

要求

项目已经打开。
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步骤

若要编辑更高级的日志设置，请按如下步骤进行操作：

1. 在项目树中，打开含有运行系统专业版的文件夹，然后双击“运行系统设置”项。
运行系统设置对话框打开。

2. 单击对话框中的“记录”(Logging) 项。
“记录”(Logging) 对话框打开。
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3. 在“所有段的时间段”(Time period of all segments) 和“所有段的 大大小”(Maximum size 
of all segments) 域中，输入所需的值。

– 当输入跨所有段的时间段以及 大大小时，还可定义记录数据库的大小。如果违反了

其中任何一个条件，就会启动新的段。当所有段都已填充完毕时， 早的段将被覆盖。

4. 在“包含在单个段中的时间段”(Time period contained in a single segment) 和“一个段的
大大小”(Maximum size of a segment) 域中，输入所需的值。

– 当输入单个段的时间段以及 大大小时，还可定义单个段的大小和数目。如果违反了

其中任意一个限制，则将启动一个新的单个分段。如果超出“所有分段的时间段”标

准的限制，则 早的单个分段也将被删除。

5. 在“首次段变化的时间”(Time of first segment change) 域中，输入首次段变化的开始日期和
开始时间。

6. 从步骤概述的第 2 步继续进行组态，然后组态日志备份。更多详细信息，请参见
“AUTOHOTSPOT”部分。

说明

如果在运行系统中更改日志大小或时间段，则在下一个段变化之前，所做的更改不会生效。

示例

组态了输入：

属性 值

所有段的时间段 1 个星期

所有段的 大大小 700 MB
一个段中包括的时间段 1 天
一个段的 大大小 100 MB
首次段变化的时间 星期五，2010 年 11 月 23 日，18:30

对于表中显示的组态，已开始的分段将于 2010 年 11 月 23 日 18:30 首次发生更改。下一

次时间控制的段更改将在从组态的时间起 1 天之后周期性发生。如果在一天之内超过了 100 
MB 的已组态大小，则该段也将发生变化。如果超过 700 MB 的 大日志大小，则将删除

旧的单段。

更改日志类型

如果用户不更改相关设置，则将在“快速数据日志”中以不大于 1 分钟的周期时间对记录变

量进行记录。周期时间大于 1 分钟的记录变量将记录在“慢速数据日志”中。在运行系统中，

不得将记录变量的周期时间更改为上述限值之外的值。不能在运行系统中将记录变量的日志

类型从“快速”(Fast) 更改为“慢速”(Slow)，反之亦然。
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周期改变或重新组态后，如果要以不同的日志类型存储变量，则将从当前有效的日志中读取

这些变量。不能在运行系统中访问该变量的以前日志值。

如果对记录变量重新组态以便将这些变量的值存储在类型不同于先前日志类型的日志中，则

在有关日志中需要有更多存储空间。因此，在进行较大更改之后，应调整日志大小。

说明

如果将用于数据记录的日志组态复位，则日志中的运行系统数据将被删除。只有以前换出的

数据库保持不变。

复位日志数据库

可使用“扩展加载”(Extended loading) 对话框来复位日志数据库设置。为此，请在项目树中

选择 HMI 设备，并使用菜单命令“在线 > 扩展下载到设备”(Online > Extended download to 
device)。选择该 HMI 设备的界面。单击“下载”(Download)。“加载预览”(Load preview) 对
话框将打开。在“加载预览”(Load preview) 对话框中进行复位设置。

在启动下载过程时，将执行复位。
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组态日志备份 (RT Professional)

简介   
对日志数据进行定期备份以确保过程文档的完整性。

说明

通常在与时间相关的分段首次改变一刻钟后开始备份。如果备份启动和分段启动应和运行系

统同步启动，在系统运行前定义分段改变的启动时间。

可以使用表格视图更改在运行系统中显示的过程值。如果在其中存储过程值的日志段的位置

已发生变化，则在移动后的日志中将不接受已更改值。更改仅在本地日志段中发生。

如果尚未交换该日志段，则将永久接受更改后的值。

要求

• 步骤概览的步骤 1 已完成 - 定义日志大小和段 (页 724) 
• “运行系统设置 > 记录”(Runtime settings > Logging) 对话框已打开。

步骤

创建日志备份的步骤如下：

1. 在含有要针对其组态备份的日志类型的列中（例如“快速数据日志”(Fast data log) 列），激活
“备份”(Backup) 选项。

2. 在同一列的“路径”(Path) 字段中，输入用于备份的存储位置，或使用对话框导航到文件系统
中所需的存储位置。网络驱动器也可作为存储位置。

3. 如果要创建冗余备份，请选择“备份到两个路径”(Backup to both paths) 选项。

4. 在“备选路径”(Alternative path) 字段中，输入用于备份的备选存储位置，或使用对话框导航
到文件系统中所需的存储位置。网络驱动器也可作为存储位置。备选存储位置在以下情况下
使用：

– 如果备份介质的存储空间已满。

– 如果原存储位置不可用，例如由于网络故障。

在已组态相应系统报警之后输出了报警，如果指定的存储位置不可用。

5. 如果应对日志备份文件进行签名，请选择“启用签名”(Enable signing) 选项。在重新连接到 
WinCC 时，签名可让系统检测出是否在将日志备份文件换出之后对其进行了更改。

6. 从步骤概述的第 3 步继续进行组态，并将记录变量分配给记录类型。更多详细信息，请参见
“将记录变量分配给日志类型 (页 730)”部分。
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日志备份文件的结构

一个日志备份由两个文件组成，其扩展名分别为“.LDF”和“.MDF”。例如，若要将日志备份传

送到另一台计算机，需复制相应的 LDF 和 MDF 文件。文件名称组成如下：“<计算机名称>_<
项目名称>_<类型>_<时段开始时间>_<时段结束时间>”。类型由日志类型定义：

• TLG_F：记录周期小于或等于一分钟的数据日志。

• TLG_S：记录周期大于 1 分钟的数据日志。

将使用以下格式来指定时间段：yyyymmddhhmm，例如 201012021118 表示 2010 年 12 
月 2 日 11:18。项目名称中的下划线“_”显示为“#”。
示例：

FLEX-LOG2_WINCC#10#11#29#14#37#40_TLG_F_201011291414_201012030502.ldf
FLEX-LOG2_WINCC#10#11#29#14#37#40_TLG_F_201011291414_201012030502.mdf

日志备份文件的签名

如果启用了签名和备份，则在将每个日志备份文件换出时，都要对其进行签名。当再次将该

文件连接到 WinCC 时，签名可用来确定是否在将文件换出之后对其进行了更改。

如果使用日志签名，则单个分段的 大大小不能超过 200 MB。
若要验证数据，必须选中“启用签名”(Signing enabled) 选项。由于签名，连接“慢速”(Slow) 
日志所用的时间要长一些。

下列值适用于已签名数据的记录：

在运行系统中记录签名的数据 值/秒
快速数据日志 1,000
慢速数据日志 500 1)

1) 对于“慢速”类型的数据日志，在数据量与“快速”类型的数据日志相同的情况下，画面

选择时间会更长一些。

说明

例如，如果要通过禁用签名来与备份文件之间建立快速的连接，则应避免在禁用时更换分段。

建立连接后，应该重新激活签名，以启用已记录数据的签名。

激活和禁用签名

可以在 HMI 设备的运行系统设置中来激活和禁用签名。 

使用变量

3.9 归档变量

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 729



激活或禁用签名。如果运行系统在工程师站上运行，请重新编译项目。更改在编译之后变为

有效。如果运行系统在不同于 WinCC ES 的 PC 上运行，则可以接受更改而不进行在线增量

传输。有关详细信息，请参见在线增量传输概述 (页 2476)。

参见

定义日志大小和段 (页 724)
将记录变量分配给日志类型 (页 730)
在线增量传输概述 (页 2476)
连接日志备份 (页 732)
断开日志备份 (页 733)

将记录变量分配给日志类型 (RT Professional)

简介    
数据记录使用两种不同的日志来存储数据：

• 快速数据日志

• 慢速数据日志

记录变量将自动分配给正确的日志类型。 您可以在日志设置中更改这一分配。

在运行系统中，仅当禁用了项目并且运行系统重新启动时，才会接受更改的分配。

要求

• 步骤概览的步骤 2 已完成 - 组态日志备份 (页 728)
• “运行系统设置 > 记录”(Runtime settings > Logging) 对话框已打开。
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步骤

若要将记录变量分配给日志类型，请按以下步骤操作：

1. 如果希望根据需要将采集的值记录到快速数据日志，请在“快速数据日志”(Fast data log) 列
中激活“具有采集模式“按需”的测量值”(Measured values with acquisition mode "On 
demand") 选项。

2. 如果希望通过“周期性”(cyclic) 触发模式将记录变量记录到快速数据日志，请激活“周期性测
量值，周期小于或等于”(Cyclically measured values with cycles less or equal) 选项。

3. 在“周期”(Cycle) 域中，选择一个周期时间以作为记录周期的上限。 如有必要，在“因
子”(Factor) 域中选择一个用于乘以所选周期时间的因子。

4. 如果希望对记录周期小于或等于分配给快速数据日志的限值的所有压缩值进行记录，请启用
“具有较短或相等周期的压缩值”(Compressed values with shorter or equal cycle) 选项。

5. 在“周期”(Cycle) 域中，选择一个周期时间以作为记录周期的上限。 如有必要，在“因
子”(Factor) 域中选择一个用于乘以所选周期时间的因子。

6. 保存项目。

结果

这些设置所适用的所有记录变量都记录在快速数据日志中。 这些设置不适用的所有记录变

量都记录在慢速数据日志中。
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连接日志备份 (RT Professional)

简介         
为了访问运行系统中日志备份的数据，需再次将日志备份连接到项目。可以使用 VB 函数来

建立连接，或自动建立连接。可以连接随每个项目创建的所有备份段。要求是没有更改日志

或日志变量。

要求

• 日志备份的相应的 LDF 和 MDF 文件位于组态计算机的本地文件夹中，例如硬盘、磁光盘 
(MOD) 或光盘 (CD)。

• 可以连接仅在服务器上的日志文件。

步骤

按以下步骤使用 VB 函数来连接日志备份：

1. 在过程画面中组态一个按钮，并对该按钮进行标记，例如标记为“连接日志备份”(Connect log 
backup)。

2. 根据此示例，使用“恢复”方法编写一个 VB 函数：
HMIRuntime.Trace "Ret: " & HMIRuntime.Logging.Restore("D:\Backup","","2010-11-14",-1) & 
vbNewLine
更多相关信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

3. 为所组态的按钮的“单击”事件组态一个函数列表。

4. 选择从函数列表创建的 VB 函数。

5. 保存项目。

结果

当单击该按钮时，将在运行系统中执行该 VB 函数。使用函数中定义的参数连接了日志备份。

日志备份中的记录过程值按已组态显示中的时间戳顺序进行排序。

如果启用了签名，则连接“慢速变量记录”日志所用的时间要长一些。

自动链接到日志

1. 将日志备份文件插到“CommonArchiving”文件夹中。
“CommonArchiving”文件夹位于 WinCC 项目的项目文件夹中。

2. 在运行系统中，数据日志将自动连接到项目。

使用变量

3.9 归档变量

可视化过程

732 系统手册, 11/2022, 在线文档



如果启用了签名，则不会自动连接已更改的签名日志备份文件。将生成一条 WinCC 系统消息，

并在 Windows 事件日志的“应用程序”部分中添加一个条目。

参见

组态日志备份 (页 728)
断开日志备份 (页 733)
服务器脚本的启动示例（记录对象） (页 1583)

断开日志备份 (RT Professional)

简介

如果已在运行系统中连接日志备份，则还可再一次断开连接。可使用 VB 函数断开连接，或

通过手动方式从“CommonArchiving”文件夹中移除日志备份文件。       

要求

• 日志备份对应的 LDF 文件和 MDF 文件都位于 WinCC 项目的项目文件夹的

“CommonArchiving”文件夹中。

步骤

按以下步骤使用 VB 函数断开日志备份：

1. 在过程画面中组态一个按钮，并对该按钮进行标记，例如标记为“断开日志备份”。

2. 根据此示例，通过“移除”VBS 方法编写一个 VB 函数：
HMIRuntime.Trace "Ret: " & HMIRuntime.Logging.Remove("","2010-11-14",-1) & vbNewLine
更多相关信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

3. 为所组态的按钮的“单击”事件组态一个函数列表。

4. 选择从函数列表创建的 VB 函数。

5. 保存项目。

结果

当单击该按钮时，将在运行系统中执行该 VB 函数。日志备份与日志数据库断开。在运行系

统中无法再访问备份文件中的数据。

或者，可手动从“CommonArchiving”文件夹中移除备份文件。“CommonArchiving”文件夹的

位置在 WinCC 项目的项目文件夹中。
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参见

组态日志备份 (页 728)
连接日志备份 (页 732)

“变量”编辑器中的记录变量 (RT Professional)

组态记录变量 (RT Professional)

简介

您也可以在 WinCC 中的“HMI 变量”(HMI tags) 编辑器中创建和编辑记录变量。 也可直接在

“变量”编辑器中编辑记录变量的属性。

说明

如果在“HMI 变量”(HMI tags) 编辑器中进行删除、移动或复制，则所做的更改在“日志”(Logs) 
编辑器中也生效。

要求

• 在“HMI 变量”(HMI tags) 编辑器中打开了“记录变量”(Logging tags) 选项卡。

• 已创建变量。

步骤

在“HMI 变量”(HMI tags) 编辑器中执行以下操作以组态记录变量：

1. 在变量表中选择一个现有变量。
或者，在“名称”列中双击“添加”来创建一个新变量。

2. 在下方的编辑器中单击“记录变量”(Logging tags)。 记录变量的编辑器将被置于前景中。
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3. 双击编辑器“记录变量”表的“名称”列中的“添加...”。 创建了一个新的记录变量。 该记录
变量与在第一步中所选的变量相链接。 记录变量的数据类型从链接的变量自动获得。

4. 从“数据日志”域中选择所需的记录变量。 还可通过对象列表创建新的日志。

5. 在编辑器的表中或巡视窗口中组态记录的其它参数。

结果

在“变量”编辑器中创建了所组态的记录变量，并且该变量会显示在各种编辑器中。

参见

记录变量 (页 713)

数据记录函数 (RT Professional)

日志锁定状态检测函数 (RT Professional)

简介

可使用一个 C 函数来监控数据日志的“锁定”状态。 需要在“脚本”编辑器中使用正确的

语法来创建 C 函数。

描述

在因“锁定”状态的改变触发时，此函数将在运行系统中由日志服务器调用。 可在“数据

日志”或“压缩日志”编辑器中将此函数分配给“事件”组的“锁定状态的更改”事件。 只
有在 C 函数中正确地写入以下语法时，该函数才会在发生“锁定已更改”事件时显示。

语法

void function name (BOOL fFlag);
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参数

fFlag
TRUE - 日志已锁定

FALSE - 日志已解锁

应用示例

例如，可使用此函数来接收有关日志锁定状态的信息。

从记录变量转换值 (RT Professional)

描述

可使用此 C 函数在对变量值进行记录之前转换变量值。此 C 函数在“记录变量”编辑器的

记录变量属性的“属性 > 处理方法”中指定。只有在 C 函数中正确写入以下语法时，方可在

“模拟量处理方法”字段中选择此函数。

语法

double function name (double dLastValue,
 double dCurrentValue,
 DWORD dwCount,
 BOOL fArchivingCycle);

参数

dLastValue：在 后一个采集周期中触发的函数的返回值

dCurrentValue：当前采集值

dwCount：从 近一次的记录周期开始算起的当前采集周期（例如，记录周期为 4 x 1 秒的

采集周期；则计数将从 1 计到 4，然后再重新开始）。

fArchivingCycle：TRUE = 周期为记录周期（默认值）；FALSE = 周期为采集周期

应用示例

可使用此函数执行自己的平均值计算。所计算的平均值将替换当前的变量值。
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以下函数可确定采集到的过程值的几何平均值：
double CalculateGeometricMean (double dLastValue,double 
dCurrentValue,DWORD dwCount,BOOL fArchivingCycle)
{

static double dCurrentProduct = 1.0;

    double dReturnValue = 0.0;

if (!fArchivingCycle)

{

// 1. continuously calculate the product of all values with every 
scan cycle

dCurrentProduct *= dCurrentValue;

printf ("current value=%f current product=%f archiving cycle 
flag=%d\r\n",dCurrentValue,dCurrentProduct ,fArchivingCycle);

dReturnValue = dCurrentProduct ; // optinonally - the return 
value is actually not of interest in a scan cycle

}

else

{

// 2. if this is the archiving cycle, use the product of all scan 
values to calculate

// the geometric mean value 

dReturnValue = pow (dCurrentProduct ,(double) 1 / dwCount);

      printf ("archiving cycle:geometric mean 
value=%f\r\n",dReturnValue);

         printf ("\r\n");

         dCurrentProduct = 1.0; // reset current product

// the finally calculated value will be returned - this value will 
be archived

// since this is the archiving cycle

}

return dReturnValue;
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}

3.10 显示变量

3.10.1 通过精简面板显示变量 (Basic Panels)

3.10.1.1 在画面中输出变量值（基本版） (Basic Panels)

简介

在运行时，可以以趋势的形式将变量值输出到操作员设备的画面中。趋势是变量在运行时所

采用值的图形表示。 趋势用“趋势显示”图形对象来表示。 趋势显示的过程值由 PLC 从正

在进行的过程中载入。     
要显示的值在固定的、可组态的周期内分别确定。 周期性触发趋势适合于表示连续曲线，如

电机运行温度的变化。

显示的值

需要在画面中组态趋势视图，以便在 HMI 设备上显示变量值。 组态趋势视图时，可指定要

显示哪些变量值。

可通过定义周期时间来控制趋势显示的更新。

参见

为来自 PLC 的值组态趋势显示（基本版） (页 738)
变量的基础信息 (页 553)

3.10.1.2 为来自 PLC 的值组态趋势显示（基本版） (Basic Panels)

简介

可使用趋势视图以图形形式表示过程期间的变量取值。     
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要求

• 画面打开。

• 巡视窗口打开，并显示趋势视图属性。

步骤

要组态趋势视图，执行下列步骤：

1. 将“趋势视图”对象从“控制”组中的工具箱添加到画面。

2. 在巡视窗口中，从“属性”组中选择“趋势”类别，然后在“名称”列中双击“<添加>”。

3. 在“名称”列中为趋势分配一个名称。

4. 在“样式”列中，使用选择按钮打开“样式”对话框，然后选择线的样式。

5. 在“趋势值”列中选择趋势值的数目。
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6. 在“设置”列中，使用选择按钮打开“数据源”对话框，选择为趋势提供值的变量。
指定从 PLC 中读取变量的周期。

7. 可以在巡视窗口的对话框中进行其它设置。 例如，可以在“表格”类别中选择“显示表格”
选项，以便在趋势视图下显示数值表。

说明

如果按住 <CTRL> 键同时双击趋势视图，则激活趋势视图。 在激活模式下，可以在数值

表的表标题中设置列的宽度和列的位置。 为激活趋势视图，缩放因子必须设置为 100 %。

结果

在运行系统中，所选变量的值被显示在组态的趋势视图中。 

参见

在画面中输出变量值（基本版） (页 738)

3.10.2 显示运行系统高级版和面板的变量 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

3.10.2.1 趋势 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

趋势是变量在运行时所采用值的图形表示。 为了显示趋势，在项目的画面中组态一个趋势

视图。

为组态趋势视图，指定要显示的值的趋势类型。

• 日志： 用于显示变量的记录值

• 循环实时： 用于值的时间触发显示
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• 位触发的实际时间： 用于值的事件触发显示

• 位触发的缓冲区： 用于带有缓冲数据采集的事件触发显示

显示记录值

在运行系统中，趋势视图将显示来自数据日志的变量值。 趋势在特定窗口中及时显示所记

录的值。 操作员可以在运行系统中移动时间窗口，以查看所需的日志信息。

脉冲触发的趋势

要显示的值由可定义的时间模式分别确定。 周期性触发趋势适合于表示连续曲线，如电机

运行温度的变化。

位触发的趋势

要显示的值通过在“趋势传送”变量中设置一个已定义的位而触发。 读取完成后，对位进

行复位。 位触发趋势对于显示快速变化的值很有用，如生产塑料部件时的注入压力。

带有缓冲数据采集的位触发的趋势

设置缓冲数据采集时，要显示的值在 PLC 中缓冲，并在位触发时作为一个数据块读取。 这
些趋势适用于在对整个趋势过程要比对单个值更感兴趣的情况下显示快速改变。

在 PLC 中组态开关缓冲区，以便其可以在读取趋势缓冲区时连续写入新值。 开关缓冲区确

保在操作员设备读取趋势值时，PLC 不会将值覆盖。

如下进行趋势缓冲区和开关缓冲区之间的切换：
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只要在“趋势传送 1”变量中设置了分配给趋势的位，便同时从趋势缓冲区读取所有值并作

为趋势显示在 HMI 设备上。 读取完成后，“趋势传送 1”中的位被复位。

操作员设备从趋势缓冲区读取变量值期间，PLC 将新的变量值写入开关缓冲区中。 在“趋势

传送 2”变量中对分配给趋势的位进行置位时，从开关缓冲区读取所有趋势值并显示在操作

员设备上。 操作设备读取开关缓冲区期间，PLC 再次写入趋势缓冲区。 

3.10.2.2 在画面中输出变量值 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在运行时，可以以趋势的形式将变量值输出到操作员设备的画面中。 通过 PLC 从当前过程

或日志数据库加载过程值。     
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显示的值

需要在画面中组态趋势视图，以便在 HMI 设备上显示变量值。 组态趋势视图时，可指定要

显示哪些变量值。

有下列选项：

• 来自 PLC 的 新值

使用来自 PLC 的单个值继续编写趋势。 以下触发器类型可用于实时显示：

– 位触发的实时： 可通过设置位来控制更新时间。 位触发的趋势通常用于使快速改变

的值可视化。 一个示例为塑料部件生产中的注入压力。

– 循环实时： 通过循环控制更新时间。 周期性触发趋势适合于表示连续曲线，如电机

运行温度的变化。

– 位触发的缓冲区： 趋势包含在通过 PLC 的两次读取之间的时期中存储在缓冲区中的值。 
如果对整个趋势过程比对单个值更感兴趣，使用该格式模式。

• 记录变量值

在运行系统中，趋势视图将显示来自数据日志的变量值。 以下触发器类型可用于显示记

录的变量值：

– 数据日志： 趋势在特定窗口中及时显示所记录的值。 要从归档中获取所需的信息，操

作员需使用屏幕中或趋势视图中相应的操作员控件。

3.10.2.3 为来自 PLC 的值组态趋势显示 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可使用趋势视图以图形形式表示过程期间的变量取值。   

要求

• 已打开一个画面。

步骤

要组态趋势视图，执行下列步骤：

1. 将“趋势视图”对象从“控制”组中的工具箱添加到画面。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trend)，并在“名
称”(Name) 域中双击“添加”(Add)。 创建了一个新趋势。

3. 可根据需要在“名称”域中输入唯一的趋势名称。

4. 在“样式”列中，使用选择按钮打开“样式”对话框，然后选择线的样式。

5. 在“趋势值”列中选择趋势值的数目。
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6. 在“趋势类型”列中，选择需要的趋势类型。 下列条目可用：

– “实时位触发”

– “实时循环”

– “位触发的缓冲区”

– “数据日志”

7. 在“设置源”(Settings source) 列中，使用选择按钮打开“数据源”(Data source) 对话框，选择
用于为趋势提供值的变量。
如果选择“实时循环”趋势类型，则指定从 PLC 读取变量的周期。
仅适用于“位触发”趋势：

– 在“位”(Bit) 下，指定要将“趋势请求”变量和“趋势传送”变量的哪一位分配给趋

势。 为每个趋势选择一个不同的值。

– 在“趋势请求”下输入一个变量，该变量的位数目应不小于要在趋势视图中显示的趋

势数目。 这些变量位的状态指定当前在操作员设备处显示哪个趋势。

仅适用于“实时位触发”趋势类型：

– 在“趋势传送”下输入一个变量，该变量的位数目应不小于要在趋势视图中显示的趋

势数目。 这些变量位的状态指定要从 PLC 读取哪些趋势值。

仅适用于“位触发的缓冲区”趋势类型：

– 为开关缓冲区输入一个缓冲变量。 变量必须与趋势变量具有相同的类型和相同的长度。

– 在“趋势传送 1”和“趋势传送 2”下各输入一个变量，该变量的位数目应不小于要在趋

势视图中显示的趋势数目。 这些变量位的状态指定要从 PLC 读取的值的相应趋势。 “趋
势传送 1”控制从趋势缓冲区进行读取，“趋势传送 2”控制从开关缓冲区进行读取。

8. 可以在巡视窗口的对话框中进行其它设置。 例如，可以在“表格”类别中选择“显示表格”
选项，以便在趋势视图下显示数值表。

说明

如果按住 <CTRL> 键同时双击趋势视图，则激活趋势视图。 可以在激活模式下在数值表中设

置列宽和列的位置。 为激活趋势视图，缩放因子必须设置为 100%。

结果

在运行系统中，所选变量的值被显示在组态的趋势视图中。 

3.10.2.4 组态数据日志的趋势视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在运行系统中可以使用趋势视图显示记录的变量值。 趋势视图在特定窗口中及时显示所记

录的变量值。 要从归档中获取所需的信息，操作员需使用屏幕中或趋势视图中相应的操作

员控件。     
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应用实例

例如，在轮班结束时，操作员想要获得关于轮班期间执行过程的信息。

要求

• 已经创建一个数据日志。

• 已打开一个画面。

• 巡视窗口打开，并显示趋势视图属性。

步骤

要组态趋势视图以显示来自数据日志的值，执行下列步骤：

1. 将“趋势视图”对象从“控制”组中的工具箱添加到画面。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trend)，并在“名
称”(Name) 字段中双击“添加”(Add)。 创建了一个新趋势。

3. 可根据需要在“名称”域中输入唯一的趋势名称。

4. 在“样式”列中，使用选择按钮打开“样式”对话框，然后选择线的样式。

5. 在“趋势类型”列中，选择“数据日志”趋势类型。

6. 在“设置”列中，使用选择按钮打开“数据源”对话框；选择数据日志和为趋势提供值的变量。

7. 可以在巡视窗口的对话框中进行其它设置。 例如，可以在“表格”类别中选择“显示表格”
选项，以便在趋势视图下显示数值表。

说明

如果按住 <CTRL> 键同时双击趋势视图，则激活趋势视图。 可以在激活模式下在数值表

中设置列宽和列的位置。 为激活趋势视图，缩放因子必须设置为 100%。

结果

在运行系统中，所选变量的记录值被显示在组态的趋势视图中。

参见

在趋势视图中显示轨迹趋势 (页 748)
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3.10.2.5 带有变量的 *.CSV 文件的结构 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在 *.csv（逗号分隔的值）文件格式中，条目的“名称”和“值”表格列用分号分隔。每个

表格行都以换行符结束。   

*.CSV 文件的示例

该实例显示了一个具有记录的变量值的文件：   
"VarName";"TimeString";"VarValue";"Validity";"Time_ms"
"Var_107";"01.04.98 11:02:52";66,00;1;35886460322,81
"Var_108";"01.04.98 11:02:55 AM";60.00;1;35886460358.73
"Var_109";"01.04.98 11:02:57 AM";59.00;1;35886460381.22

说明

定界符

要显示“*.CSV”归档内容，必须确保 Windows 设置中“区域与语言”(Region and language) 下
的“小数点分割符”和“列表分隔符”未使用相同的字符。

*.csv 格式日志文件的结构

在日志文件的单个列中输入下列值：

参数 描述

VarName WinCC 变量的名称

Timestring STRING 形式的时间标志，例如可读的数据格式

VarValue 变量值

Validity 有效性：

1 = 数值有效

0 = 出错（例如连接中断）

Time_ms 指定时间标志为十进制值（参见下面的转换方法）。

只有在趋势中显示变量值时才需要。
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时间标志十进制值的转换

如果需要使用不同的程序来处理数值，可如下进行操作：

1. 将 Time_ms 除以 1,000,000。
示例：36343476928:1 000 000 = 36343.476928

2. 整数部分 (36344) 为从 1899 年 12 月 31 日开始计算的日期。
示例：36343 的结果为 1999 年 7 月 2 日
现在可通过将“日期”组中的相应格式分配给包含时间标志的单元格，在 Excel 中将时间标
志值转换为日期。
结果：37986 的结果为 2003 年 12 月 31 日

3. 逗号后的值 (0,476928) 表示时间：

– 将该值 (0.476928) 乘以 24 得出小时数 (11.446272)。
– 将余数 (0.446272) 乘以 60 得出分钟数 (26.77632)。
– 将余数 (0.77632) 乘以 60 得出秒数 (46.5792)。
结果 11:26:46.579
Microsoft Excel 等应用程序都支持这种转换。

参见

在趋势视图中显示轨迹趋势 (页 748)

3.10.2.6 直接访问 ODBC 日志数据库 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

日志的存储位置可以是数据库或文件。  
数据库可通过其“数据源名称”(DSN) 进行寻址。 从 Windows“开始”菜单的“设置”>“控制

面板”>“ODBC 数据源”下选择要在 WinCC 中使用的数据库。

要存储日志数据，在组态期间指定 DSN，而非目录名。 可以使用 DSN 引用数据库和存储位置。

应用

数据库的整个功能范围可用于日志数据的附加处理和计算。

原理

数据源建立与数据库的连接。 用于创建数据源的计算机中应包含运行系统软件。 然后，当在 
WinCC 中创建日志时，输入在此处组态的 DSN。

ODBC 接口允许您使用其它程序（如 MS Access 或 MS SQL Server）直接访问数据库。
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利用“StartProgram”系统函数，也可以在 HMI 设备上组态程序调用（例如，调用 MS 
Access）。 这并不会中断运行系统。

3.10.2.7 在趋势视图中显示轨迹趋势 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

要在执行前显示机器的二维遍历轨迹，可使用 f(x) 趋势视图等。

实现

实现基于数据日志，其中坐标以相同的时间戳保存。 

用 f(x) 趋势视图显示值对基于数据日志，它从 CSV 文件中读取计算的值对。每个值对的时

间戳是相同的，例如，“01/01/2010 00:00:00”。 
CSV 文件中的数据记录包含记录变量和计算的值。可在例如 PLC 中计算值并将其存储到两个

数据块中。然后，可使用例如 VB 脚本来创建 CSV 文件。

趋势的数据源是数据日志。

以下设置与数据区域的组态相关：

• 时间范围必须与 CSV 文件的时间戳精确匹配

• “测量点”的数量必须与 CSV 文件中的数据记录的数量精确匹配。 
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用于创建 CSV 文件的 VB 脚本

以下 VB 脚本基于 HMI 变量的值生成“Input_X”和“Input_Y”。HMI 变量具有“Array (0..10) of 
Real”数据类型。 
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'###########################################################################
' Location of date log and name of data log which are used in f(x) control
Dim ObjFileName, ObjFilePath
 
' Name of data log
ObjFileName = "TrendControl_f(x)0.csv"
 
' File location for data log
ObjFilePath = "\Storage Card SD\"
 
'###########################################################################
' create objects to edit files and use file system
Dim ObjFile, ObjFileSystem 
Set ObjFile = CreateObject("FileCtl.File")
Set ObjFileSystem = CreateObject("FileCtl.Filesystem")
 
'###########################################################################
' Write header into the new data log
ObjFile.LinePrint(Chr(34)&"VarName"&Chr(34)&";"&Chr(34)&"TimeString"&Chr(34)&";"&Chr(34)&"
VarValue"&Chr(34)&";"&Chr(34)&"Validity"&Chr(34)&";"&Chr(34)&"Time_ms"&Chr(34))
If Err.Number <> 0 Then 
    ShowSystemAlarm "Error:Cannot write to data log. " & Err.Number & " " & Err.Description
    Err.Clear 
    OpenAllLogs
    TrendControl = 3
    Exit Function
End If
'###########################################################################
' Write entries into data log
' Adapt loop counter to length of archive and array of data tag
Dim ObjLoopCount
ObjLoopCount = 10 ' last element of array
 
Dim ObjIndex, ObjTime, ObjTimeStamp
 
For ObjIndex = 0 To ObjLoopCount
    ' Calculate time stamp
    ' 40179000000 = 01.01.2010 00:00:00 
    ObjTime = ObjIndex/(60*60*24)*1000
    ObjTimeStamp = 40179000000 + ObjTime
    ' Write x element to log
    Dim Objx
    Objx = SmartTags("Input_X")(ObjIndex)
    ObjFile.LinePrint(Chr(34)&"Temp_x"&Chr(34)&";"&Chr(34)&"01.01.2010 
00:00:00"&Chr(34)&";"&Objx&";1;"&ObjTimeStamp)
   ' Write y element to log
    Dim Objy
    Objy = SmartTags("Input_Y")(ObjIndex)
    ObjFile.LinePrint(Chr(34)&"Temp_y"&Chr(34)&";"&Chr(34)&"01.01.2010 
00:00:00"&Chr(34)&";"&Objy&";1;"&ObjTimeStamp)
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Next
' Write line counter to log
Dim ObjLineCount
ObjLineCount = 41
ObjFile.LinePrint(Chr(34)&"$RT_COUNT$"&Chr(34)&";"&ObjLineCount&";;;;")
 
'###########################################################################
' Close new log
ObjFile.close
Set ObjFile = Nothing
Set ObjFileSystem = Nothing

参见

带有变量的 *.CSV 文件的结构 (页 746)
组态数据日志的趋势视图 (页 744)

3.10.3 显示运行系统专业版的变量 (RT Professional)

3.10.3.1 基本知识 (RT Professional)

输出变量值 (RT Professional)

概述

在运行系统中，可以表格或趋势图的形式输出变量值。 可以使用过程值或记录的值作为变

量值的源。

例如，可以使用表格来比较变量值。 例如，可以在表格中对多个物料罐的填充量进行比较。 
例如，可以使用趋势图以图形方式来显示变量值。 例如，可以使用趋势图来显示发送机温

度的变化情况。 

用于显示变量值的控件

若要在表格中显示变量值，请使用表格视图。 
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若要以趋势图的形式显示变量值，请使用趋势视图。 趋势视图有两种： 
• 通过“f(t) 趋势视图”，可以显示某个变量值与时间的关系，例如温度趋势。

• 通过“f(x) 趋势视图”，可以显示某个变量值与另一个变量值的关系，例如发送机转速与

所产生的热量的关系。

另外，数值表也是一个可用来从显示的值生成统计信息的控件。 并且，您可以使用数值表

来帮助读取趋势视图。

组态

在表格视图和趋势视图中，可以组态以下属性：

• 数据连接

• 显示模式

• 数据评估

• 运行系统中的组态

• 在运行系统中保留更改的属性

参见

表格视图 (页 752)
趋势视图的属性 (页 753)
f(t) 趋势视图 (页 754)
f(x) 趋势视图 (页 755)

表格视图 (RT Professional)

概述

运行系统中的表格视图显示当前未决的过程值或表格中已记录的值。 可随意安排表格的显

示。 
在运行系统中，可以从所选的数据创建统计信息。 也可将数据导出以便进一步使用。

下图显示了一个表格视图，其中显示了三个物料罐的填充量：
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参见

输出变量值 (页 751)

趋势视图的属性 (RT Professional)

趋势数目

在“f(x) 趋势视图”和“f(t) 趋势视图”中，可以显示无限多个趋势。 但是为了清楚，一次组

态的趋势数目不应超过 8 个。 

趋势显示的分辨率

可以在画面上显示的趋势值的数目受画面分辨率和所组态的趋势视图大小的限制。 因此，趋

势视图中所显示的值可能少于所表示的时间段内实际存在的值。

例如，若在一个 100 像素的区域内归档 200 个测量值时，则每个像素将表示 2 个测量值。 屏
幕上显示的数值是 新数据的数值（ 新的时间戳）。

下图显示了一个趋势特性曲线，其中的每个像素都表示一个包含 2 个测量值的数值对：
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1
2

3

① 实际测量值

② 确定的趋势

③ 像素

参见

f(t) 趋势视图 (页 754)
f(x) 趋势视图 (页 755)
输出变量值 (页 751)

f(t) 趋势视图 (RT Professional)

概述

通过 f(t) 趋势视图，可以显示运行系统中当前未决的过程值或已归档的值与时间之间的趋势

曲线。 您可以根据自己的需要来创建趋势显示。

下图显示了同时显示有两个趋势的一个 f(t) 趋势视图： 
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参见

趋势视图的属性 (页 753)
输出变量值 (页 751)

f(x) 趋势视图 (RT Professional)

概述

通过 f(x) 趋势视图，可以显示运行系统中当前未决的过程值或已归档的值与另一个变量之间

的趋势曲线。 您可以根据自己的需要来创建趋势显示。

下图显示了同时显示有两个趋势的一个 f(x) 趋势视图：
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数据源规则  
在 f(x) 趋势视图中显示趋势时，必须遵守以下规则：

• 每个趋势 多可显示 10000 个数值对

• 以下源可为趋势提供数据：

– 在线变量

– 记录变量

– 配方元素

– 用户定义： 使用脚本提供数值对数据

• 数值对显示在 f(x) 趋势视图中。 为了同时显示数值对，需要在运行系统中同时更新趋势

的在线变量或记录变量。 例如，可针对每个变量使用相同的更新周期。

• 趋势的记录变量必须具有相同的更新周期，而且必须在连续的周期内进行记录。

参见

趋势视图的属性 (页 753)
输出变量值 (页 751)

表示趋势线 (RT Professional)

简介  
在趋势视图中，可以显示具有以下显示类型之一的趋势曲线：

• 点

• 内插

• 阶梯

在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 趋势 > 样式”(Properties > Properties > Trend > Style) 以
组态趋势显示的属性。

点

将数值显示为点。 可以随意组态点的显示。

下图显示了显示形式为“点”的趋势曲线：
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内插

从数值对趋势曲线进行直线内插。 可以随意组态线和点的显示。

下图显示了显示形式为“内插”的趋势曲线：

阶梯

从数值将趋势曲线内插为阶梯曲线。 可以随意组态线和点的显示。

下图显示了显示形式为“阶梯”的趋势曲线：

趋势曲线    
使用“趋势曲线”(Trend curve) 选项，可以指定输入所有趋势窗口的当前值的位置。 通常，

在趋势窗口中从右侧写入当前值。 
可在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规 > 显示”(Properties > Properties > General > Display) 
下组态趋势曲线。  

参见

为趋势窗口创建趋势。 (页 766)
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时间范围基本知识 (RT Professional)

时间范围 
时间范围就是在 HMI 设备上用于显示数值的范围。 时间范围由开始时间和结束时间决定。 时
间范围始终是过去的时间。 如果结束时间迟于当前系统时间，在将当前系统时间用作临时

结束时间。 
时间范围分为以下几种：

• 静态时间范围

• 动态时间范围

静态时间范围  
静态时间范围由固定的开始时间和结束时间决定。 将显示此时间范围内的数值。 

动态时间范围

动态时间范围由从一个固定开始时间开始的时间段决定。 结束时间对应于该时间段的结束

时间。

可以通过如下操作来设置时间段：

• 持续时间，例如 30 分钟

• 测量点数乘以更新周期也产生一个持续时间。

组态时间范围

可以对所有控件的时间范围进行组态。 可以在表格视图和 f(t) 趋势视图的时间列或时间轴

中来组态时间范围， 也可以直接在 f(x) 表格视图的趋势图上直接组态时间范围。

参见

组态趋势视图的时间轴 (页 763)
显示记录值 (页 817)
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使用公共坐标轴表示 (RT Professional)

简介

如果要在趋势视图中同时显示多个趋势，请为每个趋势分配其自己的值和时间轴。 或者，可

以向多个趋势分配共享的时间轴和/或数值轴。 
在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 时间轴/数值轴”(Properties > Properties > Time axis / Value 
axis) 下，可以组态趋势视图的轴。 
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trend) 下，可以将轴分配给已

组态的趋势。 

使用不同坐标轴的表示   
如果在趋势视图中显示的值差别很大，则使用公共数值轴并不合适。 如果为每个趋势分配

其自己的数值轴，则它们也应显示不同的刻度。 必要时，可分别隐藏各个坐标轴。

下图显示了两个趋势，它们具有不同的数值轴并采用 f(t) 趋势显示： 
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使用公共坐标轴的表示   
如果趋势线的可比性很重要，则应当在趋势视图中使用公共坐标轴。 已连接的趋势视图可

具有一个公共时间轴。

如果组态具有一个共享时间轴的多个趋势，请使用具有相同更新周期的变量来提供数据。 
对于具有不同更新周期的变量，所有变量的时间轴的长度都不相同。 由于不同的更新周期

会导致趋势在不同的时间进行更新，所以，在每次发生变化时，时间轴的末端时间都可能存

在细小的差别。 结果，在每次发生变化时，所显示的趋势都将有轻微的前后跳动。 

让工具栏中的按钮动态化 (RT Professional)

简介     
如果您不希望通过工具栏来操作控件，请组态任意一种操作员控件，例如事件脚本。 每个

控件按钮都具有唯一的 ID。
如果要使用脚本来触发控件按钮，请将按钮的意图分配给“ToolbarButtonClick”属性。 
如果要确定已按下哪个控件按钮，请在事件“单击工具栏按钮”中组态一个 VB 脚本或 C 脚
本。 按钮的 ID 将作为参数“toolbarbuttonID”传递给脚本。
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示例： 使用 VBS 打开控件的组态对话框

要使用 VBS 打开控件的“Control_1”组态对话框，可通过以下方式实现：

• 调用一个操作员控件事件脚本，例如按钮：

ScreenItems("Control_1").ToolbarButtonClick = 2

• 作为属性“ToolbarButtonClick”的替代形式，还可以使用 VBS 中的方法来操作工具栏：

Dim obj
Set obj = ScreenItems("Control_1")
obj.ShowPropertyDialog

示例： 使用 C 脚本打开控件的组态对话框

要使用 C 脚本打开控件的“Control_1”组态对话框，可通过以下方式实现：

• SetPropertyByConstant ("Screen_1", "Control_1", 
"ToolbarButtonClick", "2");

参见

在运行系统中使用趋势和表格视图 (页 797)

3.10.3.2 以趋势的形式输出变量值 (RT Professional)

组态趋势视图 (RT Professional)

简介

若要在运行系统中以图形方式显示变量值，请向画面添加趋势视图。 “工具”(Tools) 任务卡的

“控件”(Controls) 下面包含两个趋势视图：

• f(x) 趋势视图

• f(t) 趋势视图

对于这两个趋势视图，轴名称是不提供的：

• f(x) 趋势视图具有一个“X 轴”和一个“Y 轴”

• f(t) 趋势视图具有一个“时间轴”和一个“数值轴”
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要求

• 画面已打开

• 巡视窗口已打开

步骤  
若要组态趋势视图，请执行下列步骤：

1. 从“工具”(Tools) 任务卡向画面添加所需的趋势视图。

2. 在巡视窗口中组态该趋势视图的外观。

– 在“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下，组态趋势视图的基本

属性，例如“时基”(Time base) 或“趋势特性”(Trend characteristic)。
– 在“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance) 下，组态趋势视图的

外观。

– 在运行系统中的“属性 > 属性 > 窗口”(Properties > Properties > Window) 下，组态趋

势视图的属性。

3. 根据需要，组态其它图表。

4. 在巡视窗口中组态趋势视图的轴。

– 组态轴的属性。

– 将每个轴分配给趋势视图的图表。

5. 在巡视窗口中输入趋势视图中显示的趋势：

– 为每个趋势定义数据源。

– 为每个趋势分配在其中显示趋势的“图表”。

– 将坐标轴分配给每个趋势。

– 组态每个趋势的视图。

6. 组态趋势视图的工具栏和状态栏。

7. 如果需要，请组态从趋势视图进行的数据导出。

8. 如果需要，请组态趋势视图的安全设置。

结果

已组态趋势视图。 如果要在运行系统中评估趋势视图的数据，请定义其它数值显示。 也可

以将数值显示组态为“标尺”。 

参见

组态趋势视图的时间轴 (页 763)
组态趋势视图的数值轴 (页 764)
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在趋势视图中创建图表 (页 765)
为趋势窗口创建趋势。 (页 766)
定义数据源 (页 767)
组态工具栏和状态栏 (页 769)
组态运行系统数据的导出 (页 771)
确定在线组态的效果 (页 772)
f(t) 趋势视图的在线组态 (页 804)

组态趋势视图的时间轴 (RT Professional)

简介

使用时间轴组态趋势显示的时间范围。在趋势视图中，可以创建多个时间轴，可将这些时间

轴分配个一个或多个图表。

如果将多个时间轴分配给一个趋势视图，则巡视窗口中时间轴的顺序对应于它们在趋势视图

中的顺序。如果多个时间轴与趋势显示的同一侧对齐，则列表中的第一个时间轴占据左下方

位置。 后一个时间轴占据右上方位置。

只有 f(t) 趋势显示才有时间轴。 

要求

• 已在画面中选择趋势视图。

• 巡视窗口已打开

步骤       
若要组态趋势视图的时间轴，请执行下列步骤：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 时间轴”(Properties > Properties > Time axis) 下双击“添
加”(Add) 以添加新的时间轴。

2. 输入时间轴的“名称”(Name) 和“显示名称”(Display name)。
3. 组态“轴的样式”(axis style)。
4. 选择时间轴所分配到的“图表”(diagram)。
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5. 组态时间轴时间显示的“时间范围”(time range) 和“格式”(format)。
6. 若要始终更新分配给趋势视图中时间轴的趋势，请激活“在线”(Online)。

说明

打印固定的时间范围

如果要打印确定的时间范围，请取消激活“在线”(Online)。
例如，如果要将当前趋势显示与先前的趋势显示进行比较，请从一个记录变量为比较趋势提
供数据。

结果

组态了时间轴。将该时间轴分配给一个或多个趋势。 

参见

时间范围基本知识 (页 758)
时间格式规范的结构 (页 773)
日期格式规范的结构 (页 774)

组态趋势视图的数值轴 (RT Professional)

简介 
在趋势视图中，可以创建多个数值轴，可将这些数值轴分配个一个或多个图表。 
默认情况下，将对数值轴设置以下属性：

• 数值范围基于已分配趋势的当前值

• 数值轴刻度与数值范围之间存在线性关系

另外，也可以组态对数刻度：

• 在对数刻度中，将只显示正值。

• 在负对数刻度中，将只显示负值。

如果为 f(t) 趋势视图组态数值轴，则也可以设置多个数轴段。 可向每个数轴段分配一个数

值范围和一个显示名称。 
在 f(x) 趋势视图中，数值轴对应于“X 轴”和“Y 轴”。
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要求

• 已在画面中选择趋势视图。

• 巡视窗口已打开

步骤         
若要组态趋势视图的数值轴，请执行下列步骤：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 数值轴”(Properties > Properties > Value axis) 下双击“添
加”(Add) 以添加新的数值轴。

2. 输入数值轴的“名称”(Name) 和“显示名称”(Display name)。
3. 组态“轴的样式”(axis style)。
4. 选择数值轴所分配到的“图表”(diagram)。
5. 如果需要，请组态数值轴的“数值范围”(value range)。
6. 如果需要，请组态数值轴标签的“格式”(format)。
7. 如果需要，请组态数值轴的“刻度”(scaling)。
8. 如果组态 f(t) 趋势视图，则可以根据需要来定义“数轴段”(axis sections)：

– 激活“用户定义数轴段”(User-defined axis sections)。
– 若要添加数轴段，请双击“添加”(Add)。
– 输入数轴段的“数值范围”(value range)。
– 组态数轴段的“显示范围”(display range)。
– 输入数轴段的“显示名称”(display name)。

结果

组态了数值轴。 将该数值轴分配给一个或多个趋势。 

在趋势视图中创建图表 (RT Professional)

简介

通常，趋势视图都具有一个显示范围，在这个显示范围内，可以组态一个或多个趋势。 
另外，也可以将显示范围细分为多个“图表”。 每个“图表”都像是一个独立的趋势视图。 
例如，通过这种方式，可以清晰地显示出温度变化，而不会将趋势重叠。 可以使用“范围

大小”(Range proportion) 来设置图表的高度。 “范围大小”确立了在趋势视图中为某个图表

留出了多少空间。 
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计算范围大小  
从范围组成部分的总数，可以计算出每个范围的大小。 例如，您组态了总共 3 个图表，如

果每个图表的范围大小的值为“1”，则三个图表将具有相等大小。 若要增加范围组成部分之

间的相对大小，可增加一个或多个图表的范围大小。 对范围大小所做的更改会立即影响趋

势视图。

要求

• 已选择趋势视图

• 巡视窗口已打开

步骤

按如下步骤操作以将趋势视图细分为多个图表：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 图表”(Properties > Properties > Diagrams) 下，双击“添
加”(Add)。
将添加该图表。

2. 为图表输入一个有意义的名称。

3. 为趋势视图中的图表选择“范围大小”(range proportion)。
4. 组态图表的“网格”(grid)。
5. 组态图表的“标尺”(ruler)。

结果

已创建图表。 可以将一个或多个趋势复制到每个图表。 

为趋势窗口创建趋势。 (RT Professional)

简介

通过趋势，可以表示趋势视图中的值。 可以向每个趋势分配一个时间轴和一个数值轴。 分
配给趋势的数值轴决定了将在其中显示趋势的趋势视图。 
默认情况下，数据区域基于已分配趋势的当前值。 
也可以使用“不确定状态”(uncertain status) 来组态趋势的限值和数值可视化。 如果某个趋

势超过或低于组态的限值，则将用颜色来表示该趋势。 
如果将多个趋势分配给一个趋势视图，则巡视窗口中趋势的顺序对应于它们在趋势视图中的

顺序。
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要求

• 已在画面中选择趋势视图。

• 已组态时间轴和数值轴

• 已组态数据源的变量

• 巡视窗口已打开

步骤   
若要添加趋势，请执行下列步骤：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trends) 下，双击“添
加”(Add)。

2. 为趋势输入“标签”(label)。
3. 如果需要，请组态趋势的“样式”(style)。

所做的更改显示在预览中。 
4. 组态数据源。

5. 如果需要，请组态趋势的“数据区域”(data area)。
6. 选择在其中显示趋势的“图表”(diagram)。
7. 向趋势分配一个“数值轴”(value axis) 和一个“时间轴”(time axis)。
8. 如果需要，请组态趋势的“限值”(limits)。

结果

已组态趋势。 

参见

表示趋势线 (页 756)
定义数据源 (页 767)

定义数据源 (RT Professional)

简介        
使用数据源，可以定义在运行系统中的 HMI 设备上显示数值的源。 具有以下源：

• 来自变量的当前过程值

• 来自记录变量的归档值
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• 配方元素（仅限 f(x) 趋势视图）

• 运行系统中脚本提供的数据

要求

• 已组态在线变量或记录变量

• 已创建数值列或趋势

• 巡视窗口已打开

显示当前过程值

执行下列步骤以显示当前过程值：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 数值列”(Properties > Properties > Value columns) 以定
义表格视图的数据源。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trends) 以定义趋势视图
的数据源。

3. 组态“数据源”：

– 选择“变量”(Tags) 以作为“源”(Source)。
– 如果组态 f(x) 趋势视图的趋势，请分别从“X 值”(X values) 和“Y 值”(Y values) 选择一个

变量。

– 如果组态 f(t) 趋势视图的趋势或数值列，请选择一个“变量”(tag)。
– 选择“更新周期”(update cycle)。

显示日志中的值

执行下列步骤以显示日志中的值：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 数值列”(Properties > Properties > Value columns) 以定
义表格视图的数据源。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trends) 以定义趋势视图
的数据源。

3. 组态“数据源”：

– 选择“记录变量”(Logging tags) 以作为“源”(Source)。
– 如果组态 f(x) 趋势视图的趋势，请分别从“X 值”(X values) 和“Y 值”(Y values) 选择一个

变量。

– 如果组态 f(t) 趋势视图的趋势或数值列，请选择一个“变量”(tag)。
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显示配方中的值

在 f(x) 趋势视图中输出配方中的值。 
执行下列步骤以显示配方中的值：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trends) 下，组态“数据
源”(data source)。
– 选择“配方”(Recipe) 以作为“源”(Source)。
– 在“X 值”(X values) 和“Y 值”(Y values) 下，分别选择一个配方元素。

设置运行系统中的用户自定义数据供应

如果要通过运行系统中的脚本提供趋势值数据，则需要一个支持 API 接口的脚本。

要在运行系统中使用脚本创建连接，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trends) 下，组态“数据
源”(data source)。
– 选择“用户自定义”(User-defined) 作为“源”(Source)。
– 通过 API 接口将脚本连接到相应的趋势。

结果

组态了数据源。 

参见

变量的基础信息 (页 553)
数据记录的基本原理 (页 677)
组态趋势视图 (页 761)
为趋势窗口创建趋势。 (页 766)

组态工具栏和状态栏 (RT Professional)

简介

使用工具栏中的按钮来操作运行系统中的控件。 状态栏显示出该控件的状态消息。 在组态

期间，可设置工具栏和状态栏的内容。
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要求

• 已在画面中选择表格视图。

• 巡视窗口已打开

组态工具栏

执行如下操作来组态工具栏：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 常规”(Properties > Properties > Toolbar > 
Toolbar - General) 下，组态工具栏的常规属性，例如方向和背景色。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 按钮”(Properties > Properties > Toolbar > 
Toolbar - Buttons) 下，激活在运行系统中需要使用的按钮。
有关各个按钮功能的信息，请参见“运行系统中的操作”中相应 WinCC 控件的说明。

3. 若要设置按钮的顺序，请在列表中选择按钮。 然后，可将这些按钮移动到合适的位置。

4. 如果需要，可以为工具栏上的按钮定义热键。

5. 必要时，可以选择在运行系统中操作按钮所需的权限。

6. 如果不应在运行系统中操作某个按钮，请取消选择“激活”(Activate)。
可以在运行系统中重新激活已禁用的按钮。 

组态状态栏

执行如下操作来组态状态栏：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 状态栏 > 状态栏 - 常规”(Properties > Properties > Status bar 
> Status bar - General) 下，组态状态栏的常规属性，例如方向和背景色。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 状态栏 > 状态栏 - 元素”(Properties > Properties > Status bar 
> Status bar - Elements) 下，激活在运行系统中需要使用的元素。
有关状态栏元素的更多信息，请参阅“运行系统中的操作”中对相应 WinCC 控件的描述。

3. 若要设置元素的顺序，请在列表中选择元素。 然后，可将这些元素移动到合适的位置。

4. 若要调整状态栏中某个元素的宽度，请禁用“自动调整大小”(Auto-size)。 然后，可以像素为
单位输入宽度。 

参见

在运行系统中使用趋势和表格视图 (页 797)
组态趋势视图 (页 761)
状态栏的元素 (页 818)
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组态运行系统数据的导出 (RT Professional)

简介

在运行系统中，可以 CSV 格式将控件的显示数据导出。 根据所使用的控件和组态，用户可

导出所有数据，或仅导出选定的数据。 
CSV 文件的文件名和位置可由操作员在导出时进行设置。 另外，也可以从以下通配符来自

动生成文件名：

• @OBJECTNAME：控件的对象名称

• @CURRENTDATE：当前日期

• @CURRENTTIME：当前时间

要求

• 已在画面中选择控件

• 巡视窗口已打开

步骤

若要对运行系统数据的导出进行组态，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 数据导出”(Properties > Properties > Data export)。
已组态数据导出设置。 

2. 如有必要，请为导出文件输入您自己的文件名和路径。

3. 选择数据导出的“范围”(scope)。
4. 组态“运行系统中的操作”(Operation in Runtime)。
5. 请在巡视窗口中激活“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 按钮 > 导出数据”(Properties > Properties 

> Toolbar > Toolbar - Buttons > Export Data)，以便操作员能够启动数据导出。

结果

在运行系统中，操作员可以通过工具栏来导出控件的数据。 

参见

组态趋势视图 (页 761)

使用变量

3.10 显示变量

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 771



确定在线组态的效果 (RT Professional)

简介               
在 WinCC 中，可以组态运行系统中控件的外观和功能。 另外，操作员还可以在运行系统中

组态控件。 在“属性 > 属性 > 安全 > 保留”(Properties > Properties > Security > Persistence) 
下的控件中，可以设置是否保保留对运行系统中的组态所做的更改（例如在画面改变之后）。

• 不保留

不保存对组态所做的更改。 在下一次画面改变时以及项目被拒绝时，将放弃所做的更

改。 
• 保留

保存对组态所做的更改。 即使将项目禁用和激活，也会保留所做的更改。 还可以选择“画

面变化时的响应”(Response at screen change) 在画面变化时放弃所做的更改。

• 在运行系统中保留

仅在运行期间保存对组态所做的更改。 禁用项目时，将放弃所做的更改。 还可以选择“画

面变化时的响应”(Response at screen change) 在画面变化时放弃所做的更改。

说明

如果更改已组态的控件并将其加载到 HMI 设备上，则所做的更改将在运行系统中被覆盖，

而不管设置如何。 

要求

• 一个已组态的控件

• 巡视窗口已打开

步骤

若要组态在运行系统中保留数据，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 安全”(Properties > Properties > Security)。
2. 选择“在线组态”(Online configuration)。
3. 如果需要，请选择权限。

4. 选择“画面变化时的行为”(Behavior on screen change)。

结果

此时已设置在线组态中的行为。 在运行系统中，根据所进行的设置，用户可以调整控件的

组态。 
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如果多个操作员使用同一台 HMI 设备，则仅在画面变化之后操作员发生改变时，才接受各

个组态。 

参见

组态趋势视图 (页 761)
f(t) 趋势视图的在线组态 (页 804)

时间格式规范的结构 (RT Professional)

时间格式

用户可以覆盖选择列表中默认的时间格式。 
如果要定义自己的时间格式，请注意以下事项：

• 格式规范中用来分隔各个值的空格与时间显示在相同位置设置。

• 请注意，输入应区分大小写。

• 在单引号中设置的字符与时间显示在相同位置设置，并保持不变。

要设置格式规范，请使用以下值：

值 说明

h 时，12 小时制，适用于不带前导零的一位小时数 
hh 时，12 小时制，适用于带前导零的一位小时数 
H 时，24 小时制，适用于不带前导零的一位小时数 
HH 时，24 小时制，适用于带前导零的一位小时数 
m 分，不带前导零的一位分钟数

mm 分，带前导零的一位分钟数

s 秒，不带前导零的一位秒数

ss 秒，带前导零的一位秒数

t 一位 AM/PM 时间标识符： A 或 P
tt 两位 AM/PM 时间标识符： AM 或 PM

示例

要设置“11:29:40 PM”的时间显示，请使用以下格式规范：
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"hh:mm:ss tt"

日期格式规范的结构 (RT Professional)

时间格式

用户可以覆盖选择列表中默认的日期格式。 
指定自己的日期格式时，请注意以下事项：

• 格式规范中用来分隔各个值的空格与日期显示在相同位置设置。

• 请注意，输入应区分大小写。

• 在单引号中设置的字符与日期显示在相同位置设置，并保持不变。

要设置格式规范，请使用以下值：

值 说明

D 以数字形式显示月中的某一天，适用于不带前导零的一位天数 
Dd 以数字形式显示月中的某一天，适用于带前导零的一位天数 
Ddd 以三个字母简要表示的工作日

Dddd 拼写完整的工作日

M 以数字形式表示月份，适用于不带前导零的一位月份 
MM 以数字形式表示月份，适用于带前导零的一位月份 
MMM 以三个字母简要表示的月份

MMM
M

拼写完整的月份

y 年，仅后两位数字，对于带前导零的 10 以下年份，与“YY”格式相同 
yy 年，仅后两位数字，适用于带前导零的 10 以下年份 
yyyy 完整拼写，四位年份规范

示例

要设置“Wed, Aug 31 13”的日期显示，请使用以下格式规范：

"Ddd, MMM dd yy"
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3.10.3.3 以表格形式输出变量值 (RT Professional)

组态表格视图 (RT Professional)

简介

若要在运行系统中以表格方式显示变量值，请向画面添加表格视图。 每个值都会显示一个

时间戳。 数值显示在数值列中，时间戳显示在时间列中。 将时间列分配给一个或多个数值列。

步骤

执行如下操作来组态表格视图：

1. 从“工具”(Tools) 任务卡向画面添加所需的表格视图。

2. 在巡视窗口中组态表格视图的外观。

– 在“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下，组态表格视图的基本

属性，例如“时基”(Time base)。
– 在“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance) 下，组态表格视图的

外观。

– 在运行系统中的“属性 > 属性 > 窗口”(Properties > Properties > Window) 下，组态表

格视图的属性。

3. 在巡视窗口中组态表格视图的列。

– 组态列的属性。

– 为表格组态一个或多个具有时间范围的时间列。

– 组态一个或多个数值列。

– 为每个数值列定义数据连接。

– 将时间列分配给数值列。

4. 组态每个趋势的外观：

– 组态“标题”(Headers)、“结构”(Structure) 和“网格”(Grid)。
– 如果需要，请组态用于选择表格项的设置。

– 如果需要，请组态用于排序表格项的设置。

5. 组态表格视图的工具栏和状态栏。

6. 如果需要，请组态从表格视图进行的数据导出。

7. 如果需要，请组态表格视图的安全设置。

结果

已组态表格视图。 如果要在运行系统中评估表格视图的数据，请定义其它数值表。 也可以

将数值表组态为“标尺”。 
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参见

组态表格视图的时间列 (页 776)
组态表格视图的数值列 (页 777)
组态表格元素的外观 (页 778)
组态选定单元格和行的标记 (页 780)
组态表格列排序 (页 781)
让工具栏中的按钮动态化 (页 760)
定义数据源 (页 782)
组态工具栏和状态栏 (页 784)
组态运行系统数据的导出 (页 785)
确定在线组态的效果 (页 786)
表格视图的在线组态 (页 811)

组态表格视图的时间列 (RT Professional)

简介 
通过时间列来组态表格显示的时间范围。 对于多个数值列，表格可以有单独的时间列，也

可以有一个公共时间列。

如果将多个时间列分配给一个表格视图，则巡视窗口中时间列的顺序对应于它们在表格视图

中的顺序。

要求

• 已在画面中选择表格视图。

• 巡视窗口已打开

步骤       
若要组态表格视图的时间列，请执行下列步骤：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 时间列”(Properties > Properties > Time columns) 下单击“添
加”(Add) 以添加时间列。

2. 输入时间列的“名称”(Name) 和“标签”(Label)。
3. 组态时间列的“样式”(Style)。

使用变量

3.10 显示变量

可视化过程

776 系统手册, 11/2022, 在线文档



4. 组态时间列时间显示的“时间范围”(time range) 和“格式”(format)。
5. 组态“标题”(Header) 和“单元格”(Cells) 的外观。

6. 如果要自动更新时间列的值，请激活“更新”(Update)。

结果

组态了时间列。 将时间列分配给一个或多个数值列。 

参见

组态表格视图的数值列 (页 777)
时间格式规范的结构 (页 787)
日期格式规范的结构 (页 788)

组态表格视图的数值列 (RT Professional)

简介

通过数值列，可以组态表格视图的值。 例如，可以在表格中显示多个数值列以比较多个容

器的填充量。 每个数值列都与一个时间列相连接。 数值列可具有一个公共时间列。

如果将多个数值列分配给一个表格视图，则巡视窗口中数值列的顺序对应于它们在表格视图

中的顺序。 如果将多个数值列分配给同一个时间列，则列表中的数值列将根据分配的时间

列自动分组。

要求

• 已在画面中选择表格视图。

• 巡视窗口已打开

• 创建了时间列

步骤

执行如下操作来组态数值列：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 数值列”(Properties > Properties > Value columns) 下双击“添
加”(Add) 以添加新的数值列。

2. 输入数值列的“名称”(Name) 和“标签”(Label)。
3. 组态数据源。
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4. 将时间列分配给数值列。 
5. 如果需要，请“标题”(Header) 和“单元格”(Cells) 的外观。

6. 如果需要，请组态数值列的“排序”(Sorting)。

结果

组态了数值列。

参见

定义数据源 (页 767)
组态表格视图的时间列 (页 776)
定义数据源 (页 782)

组态表格元素的外观 (RT Professional)

简介

可以根据需要来调整表格元素的外观。

要求

• 已在画面中选择表格视图或数值表。

• 巡视窗口已打开
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步骤   
执行如下操作来组态表格元素的颜色：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 标题”(Properties > Properties > Table > Table - 
Header) 下，定义以下属性：

– 列标题和行标题的可见性

– 列标题和行标题的对齐

– 列标题的颜色设计

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 结构”(Properties > Properties > Table > Table - 
Structure) 下，定义以下属性：

– 表格内容的颜色设计，例如通过不同的行颜色来更好地区分各行

– 空列和空行的可见性

3. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 网格”(Properties > Properties > Table > Table - 
Grid) 下，定义以下属性：

– 网格线的设计

– 表单元格中的字符间距

结果

组态了表格元素的外观。 也可以定义其它属性：

• 选择表格项时的行为和颜色设计

• 表格项排序

参见

组态选定单元格和行的标记 (页 780)
组态表格列排序 (页 781)
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组态选定单元格和行的标记 (RT Professional)

简介 
例如，如果操作员希望导出某行的值，则必须选择该行。 组态期间，可定义以下内容：

• 选择区域

对于选择区域，可组态以下属性：

– 操作员可选择的表格元素的数目

– 选择区域的设计

• 选择区域的颜色设计

可单独选择各种颜色，或使用默认的系统定义颜色。

要求

• 已在画面中选择表格视图。

• 巡视窗口已打开

步骤

若要组态选择区域，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 选择 > 选择区域”(Properties > Properties > Table 
> Table - Selection > Selection area) 下，对选择区域的类型进行选择。

2. 如果需要，请选择在选择区域周围显示的边框。 
3. 根据需要，选择单元格、行和边框的颜色。

结果

组态了表格视图的选择区域。 若要导出选定区域的数据，请组态“数据导出”(data export)。 
若要评估选定区域的数据，请组态“数值显示”(value display)。 

参见

定义数据源 (页 782)

使用变量

3.10 显示变量

可视化过程

780 系统手册, 11/2022, 在线文档



组态表格列排序 (RT Professional)

简介

如果希望操作员能够在运行系统中对各个表格列进行排序，请对表格中的排序进行组态。 
根据具体组态，操作员可通过以下操作对表格列进行排序：

• 单击或双击列标题

• 单击排序按钮

排序按钮用于以组态的顺序对选定列进行排序。 若要显示排序按钮，必须组态一个垂直

滚动条。

要求  
• 已在画面中选择表格视图或数值表。

• 巡视窗口已打开

步骤

若要组态表格中的排序，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 排序 > 通过列标题排序”(Properties > 
Properties > Table > Table - Sorting > Sort by column header)、“通过双击排序”(Sort with 
double-click) 或“通过单击排序”(Sort with click)。

2. 选择“排序顺序”(Sorting order) 选项。

3. 如果需要，请激活“显示排序图标”(Display sorting icon) 和“显示排序索引”(Display sorting 
index)。

4. 如果需要，请激活“显示排序按钮”(Display sorting button)。
5. 如果要使用排序按钮，请在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 窗口 > 滚动 > 垂直滚动条 > 始

终”(Properties > Properties > Window > Scroll > Vertical scrollbar > Always)。

结果

组态了表格列的排序。 
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定义数据源 (RT Professional)

简介        
使用数据源，可以定义在运行系统中的 HMI 设备上显示数值的源。 具有以下源：

• 来自变量的当前过程值

• 来自记录变量的归档值

• 配方元素（仅限 f(x) 趋势视图）

• 运行系统中脚本提供的数据

要求

• 已组态在线变量或记录变量

• 已创建数值列或趋势

• 巡视窗口已打开

显示当前过程值

执行下列步骤以显示当前过程值：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 数值列”(Properties > Properties > Value columns) 以定
义表格视图的数据源。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trends) 以定义趋势视图
的数据源。

3. 组态“数据源”：

– 选择“变量”(Tags) 以作为“源”(Source)。
– 如果组态 f(x) 趋势视图的趋势，请分别从“X 值”(X values) 和“Y 值”(Y values) 选择一个

变量。

– 如果组态 f(t) 趋势视图的趋势或数值列，请选择一个“变量”(tag)。
– 选择“更新周期”(update cycle)。
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显示日志中的值

执行下列步骤以显示日志中的值：

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 数值列”(Properties > Properties > Value columns) 以定
义表格视图的数据源。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trends) 以定义趋势视图
的数据源。

3. 组态“数据源”：

– 选择“记录变量”(Logging tags) 以作为“源”(Source)。
– 如果组态 f(x) 趋势视图的趋势，请分别从“X 值”(X values) 和“Y 值”(Y values) 选择一个

变量。

– 如果组态 f(t) 趋势视图的趋势或数值列，请选择一个“变量”(tag)。

显示配方中的值

在 f(x) 趋势视图中输出配方中的值。 
执行下列步骤以显示配方中的值：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trends) 下，组态“数据
源”(data source)。
– 选择“配方”(Recipe) 以作为“源”(Source)。
– 在“X 值”(X values) 和“Y 值”(Y values) 下，分别选择一个配方元素。

设置运行系统中的用户自定义数据供应

如果要通过运行系统中的脚本提供趋势值数据，则需要一个支持 API 接口的脚本。

要在运行系统中使用脚本创建连接，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 趋势”(Properties > Properties > Trends) 下，组态“数据
源”(data source)。
– 选择“用户自定义”(User-defined) 作为“源”(Source)。
– 通过 API 接口将脚本连接到相应的趋势。

结果

组态了数据源。 

参见

变量的基础信息 (页 553)
数据记录的基本原理 (页 677)
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组态表格视图 (页 775)
组态表格视图的数值列 (页 777)

组态工具栏和状态栏 (RT Professional)

简介

使用工具栏中的按钮来操作运行系统中的控件。 状态栏显示出该控件的状态消息。 在组态

期间，可设置工具栏和状态栏的内容。

要求

• 已在画面中选择表格视图。

• 巡视窗口已打开

组态工具栏

执行如下操作来组态工具栏：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 常规”(Properties > Properties > Toolbar > 
Toolbar - General) 下，组态工具栏的常规属性，例如方向和背景色。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 按钮”(Properties > Properties > Toolbar > 
Toolbar - Buttons) 下，激活在运行系统中需要使用的按钮。
有关各个按钮功能的信息，请参见“运行系统中的操作”中相应 WinCC 控件的说明。

3. 若要设置按钮的顺序，请在列表中选择按钮。 然后，可将这些按钮移动到合适的位置。

4. 如果需要，可以为工具栏上的按钮定义热键。

5. 必要时，可以选择在运行系统中操作按钮所需的权限。

6. 如果不应在运行系统中操作某个按钮，请取消选择“激活”(Activate)。
可以在运行系统中重新激活已禁用的按钮。 

组态状态栏

执行如下操作来组态状态栏：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 状态栏 > 状态栏 - 常规”(Properties > Properties > Status bar 
> Status bar - General) 下，组态状态栏的常规属性，例如方向和背景色。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 状态栏 > 状态栏 - 元素”(Properties > Properties > Status bar 
> Status bar - Elements) 下，激活在运行系统中需要使用的元素。
有关状态栏元素的更多信息，请参阅“运行系统中的操作”中对相应 WinCC 控件的描述。

使用变量

3.10 显示变量

可视化过程

784 系统手册, 11/2022, 在线文档



3. 若要设置元素的顺序，请在列表中选择元素。 然后，可将这些元素移动到合适的位置。

4. 若要调整状态栏中某个元素的宽度，请禁用“自动调整大小”(Auto-size)。 然后，可以像素为
单位输入宽度。 

参见

在运行系统中使用趋势和表格视图 (页 797)
组态表格视图 (页 775)
状态栏的元素 (页 818)

组态运行系统数据的导出 (RT Professional)

简介

在运行系统中，可以 CSV 格式将控件的显示数据导出。 根据所使用的控件和组态，用户可

导出所有数据，或仅导出选定的数据。 
CSV 文件的文件名和位置可由操作员在导出时进行设置。 另外，也可以从以下通配符来自

动生成文件名：

• @OBJECTNAME：控件的对象名称

• @CURRENTDATE：当前日期

• @CURRENTTIME：当前时间

要求

• 已在画面中选择控件

• 巡视窗口已打开

步骤

若要对运行系统数据的导出进行组态，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 数据导出”(Properties > Properties > Data export)。
已组态数据导出设置。 

2. 如有必要，请为导出文件输入您自己的文件名和路径。

3. 选择数据导出的“范围”(scope)。
4. 组态“运行系统中的操作”(Operation in Runtime)。
5. 请在巡视窗口中激活“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 按钮 > 导出数据”(Properties > Properties 

> Toolbar > Toolbar - Buttons > Export Data)，以便操作员能够启动数据导出。
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结果

在运行系统中，操作员可以通过工具栏来导出控件的数据。 

参见

组态表格视图 (页 775)

确定在线组态的效果 (RT Professional)

简介               
在 WinCC 中，可以组态运行系统中控件的外观和功能。 另外，操作员还可以在运行系统中

组态控件。 在“属性 > 属性 > 安全 > 保留”(Properties > Properties > Security > Persistence) 
下的控件中，可以设置是否保保留对运行系统中的组态所做的更改（例如在画面改变之后）。

• 不保留

不保存对组态所做的更改。 在下一次画面改变时以及项目被拒绝时，将放弃所做的更

改。 
• 保留

保存对组态所做的更改。 即使将项目禁用和激活，也会保留所做的更改。 还可以选择“画

面变化时的响应”(Response at screen change) 在画面变化时放弃所做的更改。

• 在运行系统中保留

仅在运行期间保存对组态所做的更改。 禁用项目时，将放弃所做的更改。 还可以选择“画

面变化时的响应”(Response at screen change) 在画面变化时放弃所做的更改。

说明

如果更改已组态的控件并将其加载到 HMI 设备上，则所做的更改将在运行系统中被覆盖，

而不管设置如何。 

要求

• 一个已组态的控件

• 巡视窗口已打开
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步骤

若要组态在运行系统中保留数据，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 安全”(Properties > Properties > Security)。
2. 选择“在线组态”(Online configuration)。
3. 如果需要，请选择权限。

4. 选择“画面变化时的行为”(Behavior on screen change)。

结果

此时已设置在线组态中的行为。 在运行系统中，根据所进行的设置，用户可以调整控件的

组态。 
如果多个操作员使用同一台 HMI 设备，则仅在画面变化之后操作员发生改变时，才接受各

个组态。 

参见

组态表格视图 (页 775)
表格视图的在线组态 (页 811)

时间格式规范的结构 (RT Professional)

时间格式

用户可以覆盖选择列表中默认的时间格式。 
如果要定义自己的时间格式，请注意以下事项：

• 格式规范中用来分隔各个值的空格与时间显示在相同位置设置。

• 请注意，输入应区分大小写。

• 在单引号中设置的字符与时间显示在相同位置设置，并保持不变。

要设置格式规范，请使用以下值：

值 说明

h 时，12 小时制，适用于不带前导零的一位小时数 
hh 时，12 小时制，适用于带前导零的一位小时数 
H 时，24 小时制，适用于不带前导零的一位小时数 
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值 说明

HH 时，24 小时制，适用于带前导零的一位小时数 
m 分，不带前导零的一位分钟数

mm 分，带前导零的一位分钟数

s 秒，不带前导零的一位秒数

ss 秒，带前导零的一位秒数

t 一位 AM/PM 时间标识符： A 或 P
tt 两位 AM/PM 时间标识符： AM 或 PM

示例

要设置“11:29:40 PM”的时间显示，请使用以下格式规范：

"hh:mm:ss tt"

日期格式规范的结构 (RT Professional)

时间格式

用户可以覆盖选择列表中默认的日期格式。 
指定自己的日期格式时，请注意以下事项：

• 格式规范中用来分隔各个值的空格与日期显示在相同位置设置。

• 请注意，输入应区分大小写。

• 在单引号中设置的字符与日期显示在相同位置设置，并保持不变。

要设置格式规范，请使用以下值：

值 说明

D 以数字形式显示月中的某一天，适用于不带前导零的一位天数 
Dd 以数字形式显示月中的某一天，适用于带前导零的一位天数 
Ddd 以三个字母简要表示的工作日

Dddd 拼写完整的工作日

M 以数字形式表示月份，适用于不带前导零的一位月份 
MM 以数字形式表示月份，适用于带前导零的一位月份 
MMM 以三个字母简要表示的月份
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值 说明

MMM
M

拼写完整的月份

y 年，仅后两位数字，对于带前导零的 10 以下年份，与“YY”格式相同 
yy 年，仅后两位数字，适用于带前导零的 10 以下年份 
yyyy 完整拼写，四位年份规范

示例

要设置“Wed, Aug 31 13”的日期显示，请使用以下格式规范：

"Ddd, MMM dd yy"

3.10.3.4 组态数值表 (RT Professional)

数值表基本知识 (RT Professional)

功能

数值表可显示出控件的值或统计信息。 对数值表进行组态时即建立了该数值表的内容。

数值表概述  
可以通过以下控件之一来连接数值表：

• 表格视图

• f(x) 趋势视图

• f(t) 趋势视图

数值表中设置了一个显示模式。 该显示模式决定了在数值表中显示的数据。 
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显示模式     
数值表有三种不同的显示模式。

• 标尺窗口

标尺窗口显示标尺上趋势的坐标值或表格中选定行的值。

• 统计区域窗口

统计区域窗口显示两个标尺之间趋势的下限值和上限值或表格中选定区域的值。 只能通

过 f(t) 趋势显示或表格视图来连接统计区域窗口。

• 统计窗口

统计窗口显示了对各个趋势的统计评估。 此外，统计还包括：

– 小值

– 大值

– 平均值

– 标准差

– 整体

所有窗口还可以显示有关已连接的趋势或列的附加信息，例如时间戳。 

参见

组态数值表 (页 790)
创建运行系统数据的统计数据 (页 816)
确定点的坐标 (页 809)

组态数值表 (RT Professional)

简介

数值表的内容显示在各个列中。 可用的列取决于连接的控件。 将向每个列分配一个块。 可
以使用块来定义列标题的对齐和外观。 默认情况下，所连接控件的格式将用于显示格式，例

如时间显示。

要求

• 在画面中选择了表格视图或趋势视图。

• 巡视窗口已打开
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步骤

执行如下操作来组态数值表：

1. 从“工具”(Tools) 任务卡向画面添加所需的表格视图。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规 > 数据源”(Properties > Properties > General > Data 
source)，将数值表连接到所选的控件。

3. 在“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下选择数值表的模式。

4. 在“属性 > 属性 > 块”(Properties > Properties > Blocks) 下，组态数值表的属性。

5. 组态“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)：
– 如果需要，更改“可见性”(Visibility)
– 如果需要，更改“标签”(Label)
– 如果需要，使用“向上”(Up) 和“向下”(Down) 来更改各列的顺序

6. 在巡视窗口中组态数值表的视图：

– 在“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance) 下，组态数值表的视图。

– 在运行系统中的“属性 > 属性 > 窗口”(Properties > Properties > Window) 下，组态数

值表的属性。

结果

组态了数值表。 

参见

数值表基本知识 (页 789)
组态工具栏和状态栏 (页 791)
组态表格元素的外观 (页 793)
组态表格列排序 (页 794)
组态运行系统数据的导出 (页 795)
确定在线组态的效果 (页 796)

组态工具栏和状态栏 (RT Professional)

简介

使用工具栏中的按钮来操作运行系统中的控件。 状态栏显示出该控件的状态消息。 在组态

期间，可设置工具栏和状态栏的内容。
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要求

• 已在画面中选择表格视图。

• 巡视窗口已打开

组态工具栏

执行如下操作来组态工具栏：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 常规”(Properties > Properties > Toolbar > 
Toolbar - General) 下，组态工具栏的常规属性，例如方向和背景色。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 按钮”(Properties > Properties > Toolbar > 
Toolbar - Buttons) 下，激活在运行系统中需要使用的按钮。
有关各个按钮功能的信息，请参见“运行系统中的操作”中相应 WinCC 控件的说明。

3. 若要设置按钮的顺序，请在列表中选择按钮。 然后，可将这些按钮移动到合适的位置。

4. 如果需要，可以为工具栏上的按钮定义热键。

5. 必要时，可以选择在运行系统中操作按钮所需的权限。

6. 如果不应在运行系统中操作某个按钮，请取消选择“激活”(Activate)。
可以在运行系统中重新激活已禁用的按钮。 

组态状态栏

执行如下操作来组态状态栏：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 状态栏 > 状态栏 - 常规”(Properties > Properties > Status bar 
> Status bar - General) 下，组态状态栏的常规属性，例如方向和背景色。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 状态栏 > 状态栏 - 元素”(Properties > Properties > Status bar 
> Status bar - Elements) 下，激活在运行系统中需要使用的元素。
有关状态栏元素的更多信息，请参阅“运行系统中的操作”中对相应 WinCC 控件的描述。

3. 若要设置元素的顺序，请在列表中选择元素。 然后，可将这些元素移动到合适的位置。

4. 若要调整状态栏中某个元素的宽度，请禁用“自动调整大小”(Auto-size)。 然后，可以像素为
单位输入宽度。 

参见

组态数值表 (页 790)
状态栏的元素 (页 818)
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组态表格元素的外观 (RT Professional)

简介

可以根据需要来调整表格元素的外观。

要求

• 已在画面中选择表格视图或数值表。

• 巡视窗口已打开

步骤   
执行如下操作来组态表格元素的颜色：

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 标题”(Properties > Properties > Table > Table - 
Header) 下，定义以下属性：

– 列标题和行标题的可见性

– 列标题和行标题的对齐

– 列标题的颜色设计

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 结构”(Properties > Properties > Table > Table - 
Structure) 下，定义以下属性：

– 表格内容的颜色设计，例如通过不同的行颜色来更好地区分各行

– 空列和空行的可见性

3. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 网格”(Properties > Properties > Table > Table - 
Grid) 下，定义以下属性：

– 网格线的设计

– 表单元格中的字符间距

结果

组态了表格元素的外观。 也可以定义其它属性：

• 选择表格项时的行为和颜色设计

• 表格项排序

参见

组态数值表 (页 790)
组态表格列排序 (页 794)
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组态表格列排序 (RT Professional)

简介

如果希望操作员能够在运行系统中对各个表格列进行排序，请对表格中的排序进行组态。 
根据具体组态，操作员可通过以下操作对表格列进行排序：

• 单击或双击列标题

• 单击排序按钮

排序按钮用于以组态的顺序对选定列进行排序。 若要显示排序按钮，必须组态一个垂直

滚动条。

要求  
• 已在画面中选择表格视图或数值表。

• 巡视窗口已打开

步骤

若要组态表格中的排序，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 排序 > 通过列标题排序”(Properties > 
Properties > Table > Table - Sorting > Sort by column header)、“通过双击排序”(Sort with 
double-click) 或“通过单击排序”(Sort with click)。

2. 选择“排序顺序”(Sorting order) 选项。

3. 如果需要，请激活“显示排序图标”(Display sorting icon) 和“显示排序索引”(Display sorting 
index)。

4. 如果需要，请激活“显示排序按钮”(Display sorting button)。
5. 如果要使用排序按钮，请在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 窗口 > 滚动 > 垂直滚动条 > 始

终”(Properties > Properties > Window > Scroll > Vertical scrollbar > Always)。

结果

组态了表格列的排序。 

参见

组态数值表 (页 790)
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组态运行系统数据的导出 (RT Professional)

简介

在运行系统中，可以 CSV 格式将控件的显示数据导出。 根据所使用的控件和组态，用户可

导出所有数据，或仅导出选定的数据。 
CSV 文件的文件名和位置可由操作员在导出时进行设置。 另外，也可以从以下通配符来自

动生成文件名：

• @OBJECTNAME：控件的对象名称

• @CURRENTDATE：当前日期

• @CURRENTTIME：当前时间

要求

• 已在画面中选择控件

• 巡视窗口已打开

步骤

若要对运行系统数据的导出进行组态，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 数据导出”(Properties > Properties > Data export)。
已组态数据导出设置。 

2. 如有必要，请为导出文件输入您自己的文件名和路径。

3. 选择数据导出的“范围”(scope)。
4. 组态“运行系统中的操作”(Operation in Runtime)。
5. 请在巡视窗口中激活“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 按钮 > 导出数据”(Properties > Properties 

> Toolbar > Toolbar - Buttons > Export Data)，以便操作员能够启动数据导出。

结果

在运行系统中，操作员可以通过工具栏来导出控件的数据。 

参见

组态数值表 (页 790)
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确定在线组态的效果 (RT Professional)

简介               
在 WinCC 中，可以组态运行系统中控件的外观和功能。 另外，操作员还可以在运行系统中

组态控件。 在“属性 > 属性 > 安全 > 保留”(Properties > Properties > Security > Persistence) 
下的控件中，可以设置是否保保留对运行系统中的组态所做的更改（例如在画面改变之后）。

• 不保留

不保存对组态所做的更改。 在下一次画面改变时以及项目被拒绝时，将放弃所做的更

改。 
• 保留

保存对组态所做的更改。 即使将项目禁用和激活，也会保留所做的更改。 还可以选择“画

面变化时的响应”(Response at screen change) 在画面变化时放弃所做的更改。

• 在运行系统中保留

仅在运行期间保存对组态所做的更改。 禁用项目时，将放弃所做的更改。 还可以选择“画

面变化时的响应”(Response at screen change) 在画面变化时放弃所做的更改。

说明

如果更改已组态的控件并将其加载到 HMI 设备上，则所做的更改将在运行系统中被覆盖，

而不管设置如何。 

要求

• 一个已组态的控件

• 巡视窗口已打开

步骤

若要组态在运行系统中保留数据，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 安全”(Properties > Properties > Security)。
2. 选择“在线组态”(Online configuration)。
3. 如果需要，请选择权限。

4. 选择“画面变化时的行为”(Behavior on screen change)。

结果

此时已设置在线组态中的行为。 在运行系统中，根据所进行的设置，用户可以调整控件的

组态。 
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如果多个操作员使用同一台 HMI 设备，则仅在画面变化之后操作员发生改变时，才接受各

个组态。 

参见

组态数值表 (页 790)

3.10.3.5 在运行系统中使用控件 (RT Professional)

在运行系统中使用趋势和表格视图 (RT Professional)

简介            
可以使用工具栏按钮来操作趋势和表格视图。 
若要通过脚本来操作按钮，需将该按钮的“ID”传送到脚本。 可使用符号库中的符号来标记按

钮。 符号位于“工具 > 图形”(Tools > Graphics) 任务卡中“WinCC 图形文件夹 > 运行系统控

件图标 > 趋势视图”(WinCC graphic folder > Runtime control icons > Trend View) 下面。

f(x) 趋势视图的按钮

下表列出了可在 f(x) 趋势视图中使用的按钮：

符号 名称 功能 ID
“工具提示”(Tooltip) 调用控件帮助。 1

“组态对话

框”(Configuration dialog)
打开组态对话框，在其中可更改控件的属性 2

“标尺”(Ruler) 显示一个标尺，该标尺可在数值表中显示与一个趋势曲线

相交的点的坐标。 
要求： 通过“标尺窗口”显示模式对数值表进行了组态。 

3

“缩放区域”(Zoom area) 对趋势视图区域进行缩放。 可以通过用鼠标拖动来定义该

区域。 
使用“原始视图”(Original view) 按钮可以返回原始视图。 

4
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符号 名称 功能 ID
“缩放 +/-”(Zoom +/-) 对趋势视图中的趋势进行放大或缩小。 

左键单击： 放大

<Shift + 左键单击>： 缩小

使用“原始视图”(Original view) 按钮可以返回原始视图。

5

“缩放 X 轴 +/-”(Zoom X axis 
+ /-)

对趋势视图中的时间轴进行放大或缩小。

左键单击：放大

<Shift + 左键单击>：缩小

使用“原始视图”(Original view) 按钮可以返回原始视图。

6

“缩放 Y 轴 +/-”(Zoom Y axis 
+/-)

对趋势视图中的数值轴进行放大或缩小。

左键单击：放大

<Shift + 左键单击>：缩小

使用“原始视图”(Original view) 按钮可以返回原始视图。

7

“移动趋势区域”(Move 
trend area)

将趋势沿数值轴和时间轴移动 8

“移动轴范围”(Move axis 
range)

将趋势沿数值轴移动 9

“原始视图”(Original view) 从缩放后的显示返回到原始视图 10

“选择数据连接”(Select data 
connection)

打开一个可选择数据源的对话框：

• 过程值归档

• 变量

• 配方（仅限 f(x) 趋势视图）

11

“选择趋势”(Select trends) 打开一个可隐藏和显示趋势的对话框。 也可以选择需要放

在前景中的趋势。 
12

“选择时间范围”(Select time 
range)

打开一个可组态时间范围的对话框 13

“上一趋势”(Previous trend) 在前景中显示上一趋势。 14

“下一趋势”(Next trend) 在前景中显示下一趋势。 15

“停止”(Stop) 停止已更新的显示。 
对数据进行缓冲。

16

“启动”(Start) 继续已更新的显示。

输入经过缓冲的值。 
16
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符号 名称 功能 ID
“打印”(Print) 打印选定的值。 

打印作业可在组态对话框的“常规”(General) 选项卡上定

义。

17

“连接备份”(Connect 
backup)

打开一个对话框，可在其中连接 WinCC Runtime 的所选归

档

18

“断开备份”(Disconnect 
backup)

打开一个对话框，可在其中断开 WinCC Runtime 的所选归

档

19

“导出数据”(Export data) 将所有数据或所选数据导出到 *.CSV 文件。 
根据组态和权限，以下选项可供使用：

• 显示导出设置并开始导出

• 选择文件名称和目录

20

“用户定义 1”(User-defined 
1)
 

显示由用户创建的第一个按钮。 
此按钮的功能由用户定义

1001

f(t) 趋势视图的按钮

下表列出了可在 f(t) 趋势视图中使用的按钮：

符号 名称 功能 ID
“工具提示”(Tooltip) 调用控件帮助。 1

“组态对话

框”(Configuration dialog)
打开组态对话框，在其中可更改控件的属性 2

“第一条数据记录”(First 
data record)

显示从第一个归档值开始的指定时间段内的变量值。 
要求： 数值来自于一个过程值归档。

3

“上一条数据记录”(Previous 
data record)

显示基于当前显示的时间间隔的上一时间间隔内的变量

值。 
要求： 数值来自于一个过程值归档。

4

“下一条数据记录”(Next 
data record)

显示基于当前显示的时间间隔的下一时间间隔内的变量值。

要求： 数值来自于一个过程值归档。

5

“ 后一条数据记录”(Last 
data record)

显示以 后的归档值结束的指定时间段内的变量值。

要求： 数值来自于一个过程值归档。

6
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符号 名称 功能 ID
“标尺”(Ruler) 显示一个标尺，该标尺可在数值表中显示与一个趋势曲线

相交的点的坐标。

要求：通过“标尺窗口”显示模式对数值表进行了组态。

7

“缩放区域”(Zoom area) 对趋势视图区域进行缩放。可以通过用鼠标拖动来定义该

区域。

使用“原始视图”(Original view) 按钮可以返回原始视图。

8

“缩放 +/-”(Zoom +/-) 对趋势视图中的趋势进行放大或缩小。

左键单击：放大

<Shift + 左键单击>：缩小

使用“原始视图”(Original view) 按钮可以返回原始视图。

9

“缩放时间轴 +/-”(Zoom 
time axis +/-)

对趋势视图中的时间轴进行放大或缩小。

左键单击： 放大

<Shift + 左键单击>： 缩小

使用“原始视图”(Original view) 按钮可以返回原始视图。

10

“缩放数值轴 +/-”(Zoom 
value axis +/-)

对趋势视图中的数值轴进行放大或缩小。

左键单击： 放大

<Shift + 左键单击>： 缩小

使用“原始视图”(Original view) 按钮可以返回原始视图。

11

“移动趋势区域”(Move 
trend area)

将趋势沿数值轴和时间轴移动 12

“移动轴范围”(Move axis 
range)

将趋势沿数值轴移动 13

“原始视图”(Original view) 从缩放后的显示返回到原始视图 14

“选择数据连接”(Select data 
connection)

打开一个可选择数据源的对话框：

• 过程值归档

• 变量

• 配方（仅限 f(x) 趋势视图）

15

“选择趋势”(Select trends) 打开一个可隐藏和显示趋势的对话框。也可以选择需要放

在前景中的趋势。

16

“选择时间范围”(Select time 
range)

打开一个可组态时间范围的对话框 17

“上一趋势”(Previous trend) 在前景中显示上一趋势。 18
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符号 名称 功能 ID
“下一趋势”(Next trend) 在前景中显示下一趋势。 19

“停止”(Stop) 停止已更新的显示。

对数据进行缓冲。

20

“启动”(Start) 继续已更新的显示。

输入经过缓冲的值。

20

“打印”(Print) 打印选定的值。

打印作业可在组态对话框的“常规”(General) 选项卡上定

义。

21

“统计区域”(Statistics area) 定义用于计算统计信息的时间范围。 22

“统计分析”(Statistical 
analysis)

在数值表的统计窗口中，显示趋势或表格视图的固定“统

计区域”的统计值。 
仅随已组态的数值表提供

23

“连接备份”(Connect 
backup)

打开一个对话框，可在其中连接 WinCC Runtime 的所选归

档

24

“断开备份”(Disconnect 
backup)

打开一个对话框，可在其中断开 WinCC Runtime 的所选归

档

25

“导出数据”(Export data) 将所有数据或所选数据导出到 *.CSV 文件。

根据组态和权限，以下选项可供使用：

• 显示导出设置并开始导出

• 选择文件名称和目录

26

“相对轴”(Relative axis) 从显示绝对数值切换到显示数值轴的百分比。 趋势的下限

和上限对应于 0 和 100%。

27

“用户定义 1”(User-defined 
1)
 

显示由用户创建的第一个按钮。

此按钮的功能由用户定义

1001
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表格视图按钮    
下表列出了可在表格视图中使用的按钮：

符号 名称 功能 ID
“工具提示”(Tooltip) 调用控件帮助。 1

“组态对话

框”(Configuration dialog)
打开组态对话框，在其中可更改控件的属性 2

“第一条数据记录”(First 
data record)

显示从第一个归档值开始的指定时间段内的变量值。 
要求： 数值来自于一个过程值归档。

3

“上一条数据记录”(Previous 
data record)

显示基于当前显示的时间间隔的上一时间间隔内的变量

值。 
要求： 数值来自于一个过程值归档。

4

“下一条数据记录”(Next 
data record)

显示基于当前显示的时间间隔的下一时间间隔内的变量值。

要求： 数值来自于一个过程值归档。

5

“ 后一条数据记录”(Last 
data record)

显示以 后的归档值结束的指定时间段内的变量值。

要求： 数值来自于一个过程值归档。 
6

“编辑”(Edit) 激活表格项的编辑。 若要编辑数值，请双击相应的表单元

格。 
要求： 已停止更新的显示。

7

“复制行”(Copy lines) 将选定行的内容复制到剪贴板。 
要求： 已停止更新的显示。

8

“选择数据连接”(Select data 
connection)

打开一个可选择数据源的对话框：

• 过程值归档

• 变量

• 配方（仅限 f(x) 趋势视图）

9

“选择列”(Select columns) 打开一个对话框，可在其中显示或隐藏列和更改列顺序。 10

“选择时间范围”(Select time 
range)

打开一个可组态时间范围的对话框 11

“前一列”(Previous column) 将某个数值列移动到前一个数值列的前面。 
该功能适用于已分配给时间轴的数值列。

12

“后一列”(Next column) 将某个数值列移动到下一个数值列的后面。 
该功能适用于已分配给时间轴的数值列。

13
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符号 名称 功能 ID
“停止”(Stop) 停止已更新的显示。

对数据进行缓冲。

14

“启动”(Start) 继续已更新的显示。

输入经过缓冲的值。

14

“打印”(Print) 打印选定的值。

打印作业可在组态对话框的“常规”(General) 选项卡上定

义。

15

“统计区域”(Statistics area) 定义用于计算统计信息的时间范围。 16

“统计分析”(Statistical 
analysis)

在数值表的统计窗口中，显示趋势或表格视图的固定“统

计区域”的统计值。

仅随已组态的数值表提供

17

“连接备份”(Connect 
backup)

打开一个对话框，可在其中连接 WinCC Runtime 的所选归

档

18

“断开备份”(Disconnect 
backup)

打开一个对话框，可在其中断开 WinCC Runtime 的所选归

档

19

“导出数据”(Export data) 将所有数据或所选数据导出到 *.CSV 文件。

根据组态和权限，以下选项可供使用：

• 显示导出设置并开始导出

• 选择文件名称和目录

20

“用户定义 1”(User-defined 
1)
 

显示由用户创建的第一个按钮。

此按钮的功能由用户定义

1001

数值表的按钮

下表列出了可在数据表中使用的按钮：

符号 名称 功能 ID
“工具提示”(Tooltip) 调用控件帮助。 1

“组态对话

框”(Configuration dialog)
打开组态对话框，在其中可更改控件的属性 2
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符号 名称 功能 ID
“标尺”(Ruler) 显示一个标尺，该标尺可在数值表中显示与一个趋势曲线

相交的点的坐标。

要求：通过“标尺窗口”显示模式对数值表进行了组态。

3

“统计区域”(Statistics area) 定义用于计算统计信息的时间范围。 4

“统计分析”(Statistical 
analysis)

在数值表的统计窗口中，显示趋势或表格视图的固定“统

计区域”的统计值。

仅随已组态的数值表提供

5

“打印”(Print) 打印选定的值。

打印作业可在组态对话框的“常规”(General) 选项卡上定

义。

6

“导出数据”(Export data) 将所有数据或所选数据导出到 *.CSV 文件。

根据组态和权限，以下选项可供使用：

• 显示导出设置并开始导出

• 选择文件名称和目录

7

“用户定义 1”(User-defined 
1)
 

显示由用户创建的第一个按钮。

此按钮的功能由用户定义

1001

在运行系统中使用趋势视图 (RT Professional)

f(t) 趋势视图的在线组态 (RT Professional)

简介    
在运行系统中，可以进行在线组态，从而可更改趋势视图的外观。表格视图组态可指定在画

面改变时或在运行系统关闭后是保留还是放弃在线组态。

概述

下列按钮可用于在趋势视图中进行在线组态：

• “组态对话框”(Configuration dialog) 按钮

• “选择数据连接”(Select data connection) 按钮
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• “选择趋势”(Select trends) 按钮

• “选择时间范围”(Select Time Range) 按钮

打开组态对话框

若要打开组态对话框，请按如下步骤进行操作：

1. 在工具栏中单击 。 
组态对话框打开。例如，可以在组态对话框中更改表格的外观。 

说明

打印固定的时间范围

如果要打印确定的时间范围，请确保已取消激活组态对话框中的以下选项：

• “时间轴 > 更新”(Time axes > Update)
• “常规 > 打开画面 > 启动更新”(General > Open screen > Launch update)。

更改数据连接

下表列出了用于数据连接的组态选项：

域 描述

趋势 选择已组态的趋势之一。

数据源 定义所选的趋势是通过记录变量提供数据还是通过在线变量提供数据。

变量名称 选择数据连接的变量名称。

更改数据连接的步骤如下： 
1. 在工具栏中单击 。  
“归档/变量选择”(Archive/tag selection) 对话框打开。 

2. 选择要更改其数据连接的数值列。

3. 选择“数据源”(Data supply) 和“变量名称”(Tag name)。 
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更改时间范围

下表列出了用于时间范围的组态选项：

域 描述

时间轴 选择要为其定义时间范围的已组态时间轴。

时间范围 设置时间范围：

• 如果要定义固定的时间间隔，请选择设置“开始到结束的时间”。输入每

个间隔的日期和时间。

• 如果要定义时间段，则选择设置“时间范围”。定义开始时间的日期和时

间。要显示的时间间隔的长度通过“系数”乘以“时间单位”来确定。

• 如果要显示特定数量的值，请选择设置“测量点数量”。定义开始时间的

日期和时间。在输入域中输入所需的测量点数量。

若要组态时间范围，请按以下步骤操作：

1. 在趋势视图的工具栏中，单击 。
“时间 - 选择”(Time - Selection) 对话框打开。

2.  选择要调整其时间范围的“时间轴”(Time axis)。
如果使用公共时间轴来显示趋势视图中的趋势，则所指定的时间范围适用于所有趋势。

3. 组态时间范围。
日期和时间的输入格式取决于使用的运行系统语言。

参见

趋势在前面 (页 809)
在趋势窗口中使用缩放功能 (页 806)
启动和停止更新 (页 815)
创建运行系统数据的统计数据 (页 816)
显示记录值 (页 817)
状态栏的元素 (页 818)
组态趋势视图 (页 761)

在趋势窗口中使用缩放功能 (RT Professional)

简介

键功能可用于对趋势窗口中趋势、轴和各种缩放区域进行放大、缩小和返回到原始视图。
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概述

趋势窗口中提供下列缩放功能：

• “缩放区域”(Zoom area)
• “原始视图”(Original view)
• “缩放 +/-”(Zoom +/-)
• “缩放时间轴 +/-”(Zoom time axis +/-)
• “缩放数值轴 +/-”(Zoom value axis +/-)
• “移动趋势区域”(Move trend area)

要求

• 趋势视图已打开

• 已组态具有缩放功能的按钮

• 已激活运行系统

对趋势视图区域进行放大

执行如下操作来对趋势视图的某个区域进行放大：

1. 单击 。  
停止已更新的显示。

2. 用鼠标在要缩放的区域周围画一个方框。 
如果此区域内至少有两个测量值，则对趋势的区域进行缩放。 

3. 若要返回到趋势的原始视图，请单击 。 
4. 单击  重新开始更新。 
将对该轴使用默认值。 

在趋势图上进行放大和缩小

如果要放大或缩小趋势图，则趋势图的 50% 值始终位于数值轴的中间。

执行如下操作来放大或缩小趋势图：

1. 单击 。 
停止已更新的显示。

2. 若要放大趋势图，请用鼠标左键在趋势图上单击。 
3. 若要缩小趋势图，请按住 <Shift> 键并用鼠标左键在趋势图上单击。

使用变量
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4. 若要返回到趋势的原始视图，请单击 。 
5. 单击  重新开始更新。 
将对该轴使用默认值。 

说明

如果在进行缩放时更改了组态对话框中“数值轴”选项卡上数值轴的值区域，则可见缩放区

域将设为新的值区域。

放大时间轴或数值轴

缩放时间轴或数值轴时，趋势图的 50% 值始终位于轴的中间。

执行如下操作来缩放时间轴或数值轴：

1. 单击  以缩放时间轴。  
停止已更新的显示。

2. 单击  以缩放数值轴。  
停止已更新的显示。

3. 若要对轴进行放大，请用鼠标左键在趋势视图上单击。 
4. 若要将轴缩小，请按住 <Shift> 键并用鼠标左键在趋势视图上单击。

5. 若要返回到趋势的原始视图，请单击 。 
6. 单击  重新开始更新。 
将对该轴使用默认值。 

移动趋势区域

执行如下操作来移动趋势区域：

1. 单击 。 
停止已更新的显示。

2. 在按住鼠标左键的同时，在趋势视图中的所需方向上移动光标。
按时间轴和数值轴调整趋势窗口中显示的区域。

3. 若要返回到趋势窗口的原始视图，请再次单击 。

参见

f(t) 趋势视图的在线组态 (页 804)
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趋势在前面 (RT Professional)

简介 
如果要在趋势窗口中显示多个趋势，可使用键功能来定义将显示在前景中的趋势。

要求

• 组态了以下按钮：

– “选择趋势”(Select trends)
– “前一趋势”(Previous trend) 
– “下一趋势”(Next trend)

• 项目已激活

步骤

执行如下操作来在前景中显示趋势：

1. 单击 。  
用于显示或隐藏趋势的对话框打开。 在此对话框中，也可定义哪个趋势位于前景中。 

说明

趋势窗口中的第一个趋势不能隐藏。

2. 为了在前景中显示下一个趋势，请单击 。 
3. 为了在前景中显示前一个趋势，请单击 。  

参见

f(t) 趋势视图的在线组态 (页 804)

确定点的坐标 (RT Professional)

简介

“标尺”(Ruler) 按钮用于通过标尺来确定趋势图上某一点的坐标。 可放大趋势的区域以使坐

标查找更为容易。 如果在趋势视图中显示标尺，则可以随时将标尺移动。 
如果用鼠标单击趋势，则趋势视图的工具提示中将显示多个趋势参数。

使用变量
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要求

• 已组态趋势视图。

• 已组态数值表并将数值表与趋势视图相连。

• 已在数值表中激活“标尺窗口”显示模式。

• 已激活运行系统

步骤

执行如下操作来确定点的坐标：

1. 在趋势视图中单击 。
将显示标尺。 

2. 用鼠标将标尺移到所需位置。

3. 如果要放大某一区域，请单击 。 
– 用鼠标将标尺移到所需位置。

– 单击  返回到原始视图。

结果

在数值表的标尺窗口中，除了 X 值/时间戳和 Y 值以外，在数值表中组态的数据也显示在各

个列中。 
在数值表中，除了数值之外，还可显示索引“i”和“u”：
• “i”： 所显示的值是内插值。

• “u”： 所显示的值具有不确定的状态：

– 运行系统激活之后的初始值未知

– 将使用一个替换值

说明

也可以在显示的趋势曲线中标识值的“不确定”状态。 必须激活“趋势”选项卡上“限

制值”下的“状态不确定的值”选项。 

下图显示了数值表的标尺窗口中某一点的坐标：
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其它方法

另外，也可以将数值表连接到表格显示。 在“标尺窗口”显示模式下，所选行的值将显示

在数值表中。 

参见

数值表基本知识 (页 789)

在运行系统中操作表格视图 (RT Professional)

表格视图的在线组态 (RT Professional)

简介    
在运行系统中，可以进行在线组态，从而可更改表格视图的外观。 表格视图组态可指定在

画面改变时或在运行系统关闭后是保留还是放弃在线组态。
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概述

下列按钮可用于在表格视图中进行在线组态：

• “组态对话框”(Configuration dialog) 按钮

• “选择数据连接”(Select data connection) 按钮

• “选择列”(Select columns) 按钮

• “选择时间范围”(Select Time Range) 按钮

打开组态对话框

若要打开组态对话框，请按如下步骤进行操作：

在工具栏中单击 。 
组态对话框打开。 例如，可以在组态对话框中更改表格的外观。 

更改数据连接

下表列出了用于数据连接的组态选项： 

域 描述

数值列 选择要更改其数据连接的已组态数值列。

数据源 定义所选的数值列是通过记录变量提供数据还是通过在线变量提供数据。

变量名称 选择数据连接的变量名称。

更改数据连接的步骤如下：

1. 在工具栏中单击 。
“归档/变量选择”(Archive/tag selection) 对话框打开。 

2. 选择要更改其数据连接的数值列。

3. 选择“数据源”(Data supply) 和“变量名称”(Tag name)。

显示或隐藏列

若要显示或隐藏列，请按以下步骤操作：

1. 在工具栏中单击 。
用于显示或隐藏列的对话框打开。 

2. 如果需要，请更改已分配到时间列的数值列的顺序。

使用变量
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只能根据固定的时间列来移动数值列。

说明

表格视图中的第一列不能隐藏。

更改时间范围

下表列出了用于时间范围的组态选项：

域 描述

时间列 选择要为其定义时间范围的已组态时间列。

时间范围 设置时间范围：

• 如果要定义固定的时间间隔，请选择设置“开始到结束的时间”。 输入

每个间隔的日期和时间。

• 如果要定义时间段，则选择设置“时间范围”。 定义开始时间的日期和

时间。 要显示的时间间隔的长度通过“系数”乘以“时间单位”来确定。

• 如果要显示特定数量的值，请选择设置“测量点数量”。 定义开始时间

的日期和时间。 在输入域中输入所需的测量点数量。

若要组态时间范围，请按以下步骤操作：

1. 在表格视图的工具栏中，单击 。
“时间 - 选择”(Time - Selection) 对话框打开。

2. 选择要调整其时间范围的“时间列”(Time column)。
如果要使用公共时间轴来显示表格视图中的列，则所指定的时间范围将适用于所有列。

3. 组态时间范围。
日期和时间的输入格式取决于使用的运行系统语言。

参见

在运行系统中编辑表格域 (页 814)
在表格中移动列 (页 814)
启动和停止更新 (页 815)
创建运行系统数据的统计数据 (页 816)
显示记录值 (页 817)
状态栏的元素 (页 818)
组态表格视图 (页 775)
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在运行系统中编辑表格域 (RT Professional)

简介 
可以使用“编辑”(Edit) 按钮来手动更改表格视图中显示的值。

要求

• 已组态表格视图

• 已组态“编辑”(Edit) 按钮

• 已激活运行系统

步骤

执行如下操作以在运行系统中编辑表格域：

1. 在表格视图中单击 。
停止已更新的显示并继续归档过程数据。

2. 单击 。

3. 双击数值列的所需表格域。

4. 输入新的值。
归档更改后的值。

5. 为了在表格视图中继续显示运行系统数据，请单击 。

参见

表格视图的在线组态 (页 811)

在表格中移动列 (RT Professional)

简介 
时间列始终显示在表格中的第一列。 接下来将显示分配给此时间列的数值列。 如果组态了

多个时间列，则第二个时间列紧跟所分配到的数值列。

在运行系统中，可以更改已分配了时间列的数值列的顺序。 只能根据固定的时间列来移动

数值列。 带有已分配数值列的时间列的顺序可在“时间轴”(Time axes) 选项卡上定义。
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要求

组态了以下按钮：

• “选择列”(Select columns)
• “前一列”(Previous column)
• “下一列”(Next column)

步骤

若要更改列的顺序，请按以下步骤操作：

1. 单击 。
将打开用于更改列的顺序的对话框。 

2. 若要隐藏某一列，需禁用该列名称前面的选项。

3. 若要移动数值列，请选中该数值列：
该功能适用于已分配给时间列的数值列。 
– 单击  将该数值列移动到下一数值列的后面。

– 单击  将该数值列移动到上一数值列的前面。

参见

表格视图的在线组态 (页 811)

启动和停止更新 (RT Professional)

简介     
可以使用“启动/停止”(Start/Stop) 按钮来继续更新控件中包含的数据。 
某些按钮（例如“定义统计区域”）可自动停止更新。

按钮的外观将指示更新是否已停止：

• ：更新已停止。 若要继续更新，请单击该按钮。

• ：更新已启动。 若要停止更新，请单击该按钮。

参见

f(t) 趋势视图的在线组态 (页 804)
表格视图的在线组态 (页 811)
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创建运行系统数据的统计数据 (RT Professional)

简介

在趋势视图或表格视图中，可以对运行系统数据的过程数据进行分析。 可以在数值表中显

示经过评估的数据。

要求

• 已组态趋势视图或表格视图

• 已组态数值表并将该数值表与趋势视图或表格视图相连

• 已激活运行系统

在统计区域窗口中显示数据 
要求： 已在数值表中激活“统计区域窗口”显示模式。 
若要在数值表的统计区域窗口中显示数据，请按以下步骤操作：

1. 在趋势视图或表格视图中，单击 。
停止已更新的显示并继续归档过程数据。

2. 如果要评估显示的时间范围之外的数据：

– 单击 
“时间 - 选择”(Time - Selection) 对话框打开。 

– 输入所需的时间范围。

将显示所定义时间范围内的数据。

3. 如果使用趋势视图：

– 单击 
在趋势视图中，将在右侧和左侧边缘处显示两条垂直线。

– 若要定义统计区域，请将两条线移动到所需位置。

4. 如果使用表格视图：

– 使用鼠标来选择表格中的所需时间范围的线。

对于具有不同时帧的不同列，可针对统计数据的计算来选择不同的时间范围。

– 在工具栏中单击 
评估数据将显示在统计区域窗口内已组态的列中。 下图以趋势视图为例，显示了统计区域

窗口中的显示：
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若要继续显示运行系统数据，请单击 。

说明

为详细地对过程数据进行统计分析和归档结果，可以自行编写脚本。 

参见

数值表基本知识 (页 789)
f(t) 趋势视图的在线组态 (页 804)
表格视图的在线组态 (页 811)

显示记录值 (RT Professional)

简介  
使用趋势视图或表格视图的工具栏中的按钮，在显示的归档数据中滚动。如果组态了组合键，

也可使用这些组合键进行滚动。 
用于浏览归档的按钮仅在数据通过归档变量提供时才可用。

在趋势视图或表格视图中，可显示某个时间范围内变量的归档值。 
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要求

• 组态了时间范围

用于已归档值的按钮

若要在归档值中滚动，请按以下步骤操作：

1. 若要显示该时间范围内的第一条数据记录，请单击 
 

。

2. 若要显示该时间范围内的前一条数据记录，请单击 
 

。

3. 若要显示该时间范围内的下一条数据记录，请单击 
 

。

4. 若要显示该时间范围内的 后一条数据记录，请单击 
 

。 

参见

时间范围基本知识 (页 758)
f(t) 趋势视图的在线组态 (页 804)
表格视图的在线组态 (页 811)
报警视图 (页 455)

状态栏的元素 (RT Professional)

状态栏的元素

趋势视图或表格视图的状态栏可能包含以下元素：

图标 名称 描述

连接状态 1 无数据连接故障

存在数据连接故障

所有数据连接都有故障

“第 1 行”2 选定行 显示选定行的编号。

使用变量
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图标 名称 描述

“第 2 列”2 选定列 显示选定列的编号。

"23.02.2010" 日期 显示系统日期。

"23:59:59" 时间 显示系统时间。

时基 显示用于显示时间的时基。

1：如果双击“连接状态”图标，则打开“数据连接状态”(Status of the data connections) 
窗口。 该窗口中列出了每个数据连接的以下属性：

• 名称

• 状态

• 变量名称

2：仅限在表格视图中

参见

f(t) 趋势视图的在线组态 (页 804)
表格视图的在线组态 (页 811)
组态工具栏和状态栏 (页 791)
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使用报警 4
4.1 原理

4.1.1 WinCC 中的报警记录 (Basic Panels)

简介

报警系统允许您在 HMI 设备上显示和记录运行状态和工厂中出现或发生的故障。

报警可能有下列内容：

编

号

时间 日期 报警文本 状态 报警类别

5 12:50:
24:590

24.02
.2007

锅炉压力高于上限。 进入

离开

警告：

颜色为红色

WinCC 中的报警系统  
报警系统可处理多种报警类型。 报警过程可划分为系统定义的报警和用户定义的报警： 
• 用户定义的报警用于监视工厂过程。

• 系统定义的报警用于监视 HMI 设备。

检测到的报警事件显示在 HMI 设备上。 有目标地访问报警和有关单个报警的补充信息可确

保迅速定位和清除故障。 这可减少停机，甚至完全避免停机。

下图显示了报警系统的结构：

可视化过程
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参见

关于报警类别的基础知识 (页 836)

4.1.2 WinCC 中的报警记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

报警记录允许您在 HMI 设备上显示和记录运行状态和工厂中存在的或发生的故障。

报警可能有下列内容：

编

号

时间 日期 报警文本 状态 报警类别

5 12:50:
24:590

24.02
.2007

锅炉压力高于上限。 进入

离开

警告：

颜色为红色

使用报警
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WinCC 中的报警记录 
报警记录处理由 PLC 和 HMI 设备使用的各种报警过程。报警过程可划分为系统定义的报警

和用户定义的报警： 
• 用户定义的报警用于监视工厂。

• 系统定义的报警用于监视 HMI 设备或 PLC。
检测到的报警事件显示在 HMI 设备上。可使用报警记录系统记录来自正在进行的过程的报警。

有目标地访问报警和有关单个报警的补充信息可确保迅速定位和清除故障。这可减少停机，

甚至完全避免停机。

系统定义的控制器报警类型取决于使用的控制器。

下图显示了用于与 SIMATIC S7-300/400 控制器进行通信的报警记录系统结构：

下图显示了用于与 SIMATIC S7-1500 控制器进行通信的报警记录系统结构：

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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4.1.3 WinCC 中的报警记录  (RT Professional)

简介

报警记录允许您在 HMI 设备上显示和记录运行状态和工厂中存在的或发生的故障。

报警可能有下列内容：

编

号

时间 日期 报警文本 状态 报警类别

5 12:50:
24:590

24.02
.2007

锅炉压力高于上限。 进入

离开

警告：

颜色为红色

使用报警

4.1 原理

可视化过程

824 系统手册, 11/2022, 在线文档



WinCC 中的报警记录  
报警记录处理由 PLC 和 HMI 设备使用的各种报警过程。报警过程可划分为系统定义的报警

和用户定义的报警： 
• 用户定义的报警用于监视工厂。

• 系统定义的报警用于监视 HMI 设备或 PLC。
检测到的报警事件显示在 HMI 设备上。可使用报警记录系统记录来自正在进行的过程的报警。

有目标地访问报警和有关单个报警的补充信息可确保迅速定位和清除故障。这可减少停机，

甚至完全避免停机。

使用控制器箱上系统定义的控制器报警类型。

下图显示了用于与 SIMATIC S7-300/400 控制器通信的报警记录结构：

下图显示了用于与 SIMATIC S7-1500 控制器通信的报警记录结构：

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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使用性能变量进行系统诊断

WinCC 提供“@PRF_ALGRT_...”系统变量用于分析报警系统。

可以使用这些变量来评估服务器的时间响应。还可在 Windows 系统监视器中查看该性能评估。

为所使用的连接创建了名为“@PRF_ALGRT_CHNCON_<连接名称>_...”的性能变量。

说明

连接专用的性能变量 
组态连接后，将在数据库中创建名为“@PRF_ALGRT_CHNCON_<连接名称>_...”的性能变量。 
这些变量在“系统变量”(System tags) 选项卡中不可见，但可以像任何其它性能变量一样使

用。 
将连接专用的性能变量链接到对象时，变量分配在工程组态系统中将具有红色背景。但是，

运行系统中的访问权限仍有效。

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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参见

使用性能变量进行系统诊断 (页 566)
性能变量概述 (页 570)

4.1.4 报警过程

4.1.4.1 报警类型概述  (Basic Panels)

简介

报警类型适用于监视工厂的多个方面。 来自各个报警类型的报警均以不同方法组态和触发。 
可在“HMI 报警”编辑器中选择相关的选项卡，以根据各个报警类型来组态报警。 

WinCC 中的报警类型   
WinCC 支持下列报警类型：

用户定义的报警

• 模拟量报警    
– 模拟量报警用于监视是否超出限制值。

• 数字量报警    
– 数字量报警用于监视状态。

系统定义的报警

• 系统事件 
– 系统事件属于 HMI 设备，并导入到项目中。

– 系统事件用于监视 HMI 设备。

参见

模拟量报警 (页 830)

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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4.1.4.2 报警类型概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

报警类型适用于监视工厂的多个方面。来自各个报警类型的报警均以不同方法组态和触发。 
可在“HMI 报警”编辑器中选择相关的选项卡，以根据各个报警类型来组态报警。 

WinCC 中的报警类型   
WinCC 支持下列报警类型：

用户定义的报警

• 模拟量报警    
– 模拟量报警用于监视是否超出限值。

• 离散量报警    
– 离散量报警用于监视状态。

• 控制器报警 
– 在 STEP 7 中组态控制器报警。

– 在 WinCC 中进一步处理控制器报警。

说明

设备相关性

并非所有 HMI 设备都支持控制器报警。

系统定义的报警

• 系统定义的控制器报警      
– 系统定义的控制器报警由诊断报警 (SIMATIC S7) 和系统错误 (RSE) 组成

– 系统定义的控制器报警用于监视 PLC。

说明

设备相关性

并非所有 HMI 设备都支持系统定义的控制器报警。

• 系统事件 
– 系统事件属于 HMI 设备，并导入到项目中。

– 系统事件用于监视 HMI 设备。

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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参见

模拟量报警 (页 830)
控制器报警 (页 831)
系统定义的控制器报警 (页 834)

4.1.4.3 报警类型概述 (RT Professional)

简介

报警类型适用于监视工厂的多个方面。来自各个报警类型的报警均以不同方法组态和触发。 
可在“HMI 报警”编辑器中选择相关的选项卡，以根据各个报警类型来组态报警。 

WinCC 中的报警类型   
WinCC 支持下列报警类型：

用户定义的报警

• 模拟量报警    
– 模拟量报警用于监视是否超出限制值。

• 数字量报警    
– 数字量报警用于监视状态。

• 用户报警

– 用户报警用于监视操作员输入。  
– 用户报警通过报警编号触发，也可在运行系统的脚本中使用。 

• 控制器报警 
– 在 STEP 7 中组态控制器报警。

– 在 WinCC 中进一步处理控制器报警。

说明

设备相关性

所有 HMI 设备上都不支持控制器报警和用户报警。

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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系统定义的报警

• 系统定义的控制器报警      
– 系统定义的控制器报警用于监视 PLC。
– 诊断报警 (SIMATIC S7) 和系统错误 (RSE) 在类别上也属于系统定义的控制器报警。

说明

设备相关性

所有 HMI 设备上都不支持系统定义的控制器报警。

• 系统事件 
– 系统事件属于 HMI 设备，并导入到项目中。

– 系统事件用于监视 HMI 设备。

4.1.4.4 自定义报警类别

模拟量报警 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

描述

模拟量报警指示过程期间超出限制值的情况。

示例

果汁混合工厂中的搅拌器的速度不能太高或太低。 可组态模拟量报警来监视搅拌器的速度。 
如果超过了搅拌器速度的上下限值，则会在 HMI 设备上输出报警，例如包含下列报警文本： 
“搅拌器速度太低”。

参见

组态模拟量报警 (页 866)

离散量报警 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

描述

离散量报警指示当前过程的状态。  

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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实例  
果汁混合工厂由几个装配料的罐组成。 为确保水、浓缩果汁、糖和香料的混合比正确，入

口中的阀应在合适的时间打开和关闭。 应监视此操作。 
为所有阀门状态组态合适的离散量报警。 如果在这四个罐中的一个罐上的阀门打开或关闭，

则显示报警，如“水阀已关闭”。 
因此，操作员可以监视工厂是否正常生产。 

参见

组态数字量报警 (页 869)

控制器报警 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

报警示例

CPU 操作模式切换到“停止”

说明

组态工程师在 STEP 7 中创建自定义控制器报警。PLC 状态值（例如时间戳）和过程值被映

射到控制器报警中。如果在 STEP 7 中组态了控制器报警，则系统在与 PLC 建立连接后立即

将其加入集成的 WinCC 操作中。 

说明

自动更新 HMI 设备上的新控制器报警或已修改的控制器报警

在 STEP 7 中组态控制器报警，并与固件版本为 2.0（或更高版本）的 S7-1500 控制器建立

连接时，会将控制器报警发送到设备版本为 V14 的 HMI 设备中。更改完控制器报警后，不

能再传送 HMI 设备组态。

在 STEP 7 中，将控制器报警分配给一个报警类别。可以将包含上述控制器报警的报警类别

作为公共报警类别导入。

控制器报警的类型 
SIMATIC S7 支持不同类型的控制器报警。WinCC 也支持不同类型的控制器报警，不过与具

体所采用的运行系统有关。

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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用于多个 HMI 设备的控制器报警

如果 PLC 连接到多个 HMI 设备，则项目工程师需在 STEP7 中为这些控制器报警分配相应的

显示类别。显示类别决定分配给 HMI 设备的内容。可激活要在 HMI 设备上显示的显示类别。

在此情况下，只有来自此显示类别的控制器报警会显示在 HMI 设备上。 多允许 17 个显示

类别。

参见

将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (页 1027)
编辑控制器报警 (页 876)

用户报警 (RT Professional)

描述  
用户报警用于指示运行系统中的操作员操作。 您也可以在运行系统脚本中为用户定义的应

用程序组态用户报警。 

示例

工厂的 HMI 设备将显示报警类别为“错误”的报警。 操作员可在工厂中消除此错误，并在 
HMI 设备的报警视图中确认报警。 如果要监视错误是由谁和在何时清除的，请向报警视图

的相应按钮分配用户报警。 例如，报警含有下列信息： 
• 已确认报警的类型和内容

• 确认的时间

• 操作员

• 日期

4.1.4.5 系统定义的报警

系统事件 (Basic Panels)

报警的示例

• “已建立与 PLC 的在线连接。”

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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描述   
系统报警指示系统状态，以及 HMI 设备和系统之间的通信错误。

在“运行系统设置”>“报警”下，指定系统报警显示在 HMI 设备上的时间。

支持

参考中包含可能的系统事件的列表，其中列出了事件的原因和可行的补救措施。 如果您因为 
HMI 设备上的系统报警而与在线支持联系，则需要提供报警编号以及系统报警中使用的变量。

系统事件 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

报警示例

• “在文本模式下，行打印的缓冲区溢出”

• “尚未安装任何打印机或尚未设置默认打印机。”

说明   
系统事件指示系统状态，其中包括 HMI 设备和系统之间的通信错误。 
系统事件取决于 HMI 设备。 
可将以 *.xml 文件保存的系统事件载入“HMI 报警”编辑器。 

支持

参考资料中包含一份列表，其中列出了可能的系统事件及其产生的原因和可行的补救措施。 
如果您要就 HMI 设备上的系统事件而与在线支持联系，则需要提供事件编号以及系统事件

中使用的变量。

参见

系统事件 (页 1089)
编辑系统事件 (页 875)

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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系统定义的控制器报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

报警示例

由于过压阀门打开

说明         
系统定义的控制器报警随 STEP 7 一起安装，并且只有在 STEP 7 环境中操作 WinCC 时才可

用。 
WinCC 处理“SIMATIC S7 诊断报警”类型的系统定义的控制器报警。

S7 诊断报警显示 SIMATIC S7 控制器中的状态和事件。您只有 S7 诊断报警的读访问权限。

• 系统将报警分配给“诊断”(Diagnostics) 报警类别。 
• 可用报警属性（例如，报警组数）无需更改即被接受。 
• S7 诊断报警无需确认或报告。它们仅用于发出信号。

参见

启用系统定义的控制器报警 (页 878)

4.1.5 报警状态  (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

简介

报警在运行系统中呈现不同的报警状态。用户参考报警状态对过程执行的状况进行分析和报

告。 

说明

设备相关性

报表和记录并非在所有 HMI 设备上均可用。

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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说明

每个报警有一个报警状态。报警状态由下列事件组成： 
• 到达       

满足触发报警的条件。显示报警，如“锅炉压力太高”。

• 离去  
不再满足触发报警的条件。因为锅炉已通风，所以不再显示报警。

• 确认   
操作员确认报警。

无需确认的报警

下表显示了不需要确认的报警的报警状态：

状态 说明

到达 满足报警条件。

离去 不再满足报警条件。

需要确认的报警

下表显示了需要确认的报警的报警状态：

状态 说明

到达 满足报警条件。 
离去，

未确认

不再满足报警条件。操作员未确认报警。

离去，

随后确认

不再满足报警条件。此后操作员确认报警。

到达，

已确认

满足报警条件。操作员确认报警。

离去，

但先确认

不再满足报警条件。仍满足条件时操作员确认报警。

这些状态的每次出现都会在 HMI 设备上显示和记录，并打印协议。

说明

报警状态的显示文本与特定语言和特定组态相关。

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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4.1.6 报警类别

4.1.6.1 关于报警类别的基础知识 (Basic Panels)

简介

在工厂中发生许多报警。它们的重要性各不相同。可以将项目的报警分配给报警类别，以便

向用户清楚地显示哪些报警 重要。 

描述

报警类别定义如何显示报警。报警类别指定用户是否需要确认该报警类别的报警以及如何确

认报警。 
在 WinCC 中生成强制确认的新报警类别。

说明

报警类别的显示模式的选择取决于 HMI 设备上的选项。

如何使用报警类别的示例     
• 报警“风扇 1 的转速达到公差范围上限”的报警类别为“Warnings”。报警的显示背景为

白色。此报警不需要确认。

• 将报警“风扇 2 的转速超过警告范围上限”的报警类别分配为“Errors”。报警在运行系统

中以红色背景显示并频繁闪烁。用户确认前，报警将一直显示。

使用报警类别   
可使用下列报警类别为项目定义报警的状态机和显示：

• 预定义的报警类别    
不能删除预定义的报警类别，并且只能在有限的范围内对其进行编辑。已经在“HMI 报警 > 
报警类别”(HMI alarms > Alarm classes) 下为每个 HMI 设备创建了预定义的报警类别。

• 自定义报警类别    
可在“HMI 报警 > 报警类别”(HMI alarms > Alarm classes) 下创建新报警类别，组态想要如

何显示报警，并为此报警类别中的报警定义确认模型。用户自定义报警类别的可能数量

取决于项目中使用的运行系统。

使用报警

4.1 原理

可视化过程
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说明

STEP 7 报警类别

如果 HMI 设备已连接到控制器，则 STEP 7 的报警类别也会显示在 WinCC 中。

精简面板不支持系统定义的控制器报警（在 STEP 7 中组态）的显示。有关“控制器报警”和

“报警记录”主题的详细信息，请参见 WinCC 中的报警记录 (页 821)。

参见

创建报警类别  (页 855)
创建报警类别 (页 856)
预定义的报警类别 (页 838)
使用公共报警类别 (页 861)
WinCC 中的报警记录 (页 821)

4.1.6.2 关于报警类别的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在工厂中发生许多报警。它们的重要性各不相同。可以将项目的报警分配给报警类别，以便

向用户清楚地显示哪些报警 重要。 

描述

报警类别定义如何显示报警。报警类别指定用户是否需要确认该报警类别的报警以及如何确

认报警。 
在 WinCC 中生成强制确认的新报警类别。

说明

报警类别的显示模式的选择取决于 HMI 设备上的选项。

使用报警
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如何使用报警类别的示例     
• 报警“风扇 1 的转速达到公差范围上限”的报警类别为“Warnings”。报警的显示背景为

白色。此报警不需要确认。

• 将报警“风扇 2 的转速超过警告范围上限”的报警类别分配为“Errors”。报警在运行系统

中以红色背景显示并频繁闪烁。用户确认前，报警将一直显示。

使用报警类别   
可使用下列报警类别为项目定义报警的状态机和显示：

• 预定义的报警类别    
不能删除预定义的报警类别，并且只能在有限的范围内对其进行编辑。已经在“HMI 报警 > 
报警类别”(HMI alarms > Alarm classes) 下为每个 HMI 设备创建了预定义的报警类别。

• 自定义报警类别    
可在“HMI 报警 > 报警类别”(HMI alarms > Alarm classes) 下创建新报警类别，组态想要如

何显示报警，并为此报警类别中的报警定义确认模型。自定义报警类别的可能数量取决

于项目中使用的运行系统。

• 公共报警类别    
公共报警类别显示在项目树的“公共数据 > 报警类别”(Common data > Alarm classes) 下，

并且可用于 HMI 设备的报警。公共报警类别源自 STEP 7 报警组态。如有需要，在 WinCC 
中创建其它公共报警类别。 

参见

创建报警类别  (页 855)
创建报警类别 (页 856)
预定义的报警类别 (页 838)
使用公共报警类别 (页 861)

4.1.6.3 预定义的报警类别 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

预定义的报警类别   
在 WinCC 中已为每个 HMI 设备创建下列报警类别：

使用报警
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用户定义报警的报警类别

• “Warnings”
“警告”报警类别用于显示过程中的非常规状态以及例程。用户不需要确认来自此报警类

别的报警。

• “Errors”
“错误”报警类别用于显示过程中的关键/危险状态或者越限情况。用户必须确认来自此报

警类别的报警。 

系统定义报警的报警类别

• “System”
“系统”报警类别包含显示 HMI 设备和 PLC 的状态的报警。“System”报警类别的报警属于

系统报警。

• “Diagnosis Events”
“诊断事件”报警类别包含显示 SIMATIC S7 控制器中的状态和报警的报警。用户不需要

确认来自此报警类别的报警。

说明

设备相关性

“Diagnosis Events”报警类别并非在所有 HMI 设备上均可用。

• “Safety Warnings”
“Safety Warnings”报警类别包含故障安全操作的报警。用户不需要确认来自此报警类别的

报警。“Safety Warnings”报警类别的报警属于系统报警。

说明

设备相关性

“Safety Warnings”报警类别并非在所有 HMI 设备上均可用。

精智面板和 RT Advanced 上的报警类别优先级

下表列出了报警类别的优先级：

报警类别 优先级

Errors 12
Warnings 4
System 16

使用报警
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报警类别 优先级

Diagnosis Events 12
单个确认的报警 12
无需确认的报警 4

如果根据优先级过滤报警视图，则优先级为“0”的报警将出现在顶部。

说明

如果组态用户自定义报警类别的优先级，则优先级仅适用于控制器报警。对于其他报警，优

先级由工程组态系统覆盖。

参见

关于报警类别的基础知识 (页 837)
创建报警类别 (页 856)
创建报警类别  (页 855)
使用公共报警类别 (页 861)

4.1.7 确认

4.1.7.1 确认报警  (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介   
为确保工厂操作员得到报警通知，将此报警组态为一直显示到操作员确认。过程中指示严重

或危险状态的报警必须进行确认。 

使用报警
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说明

报警的确认是一个可加以记录和报告的事件。确认报警可将报警状态从“到达”更改为“已

确认”。操作员确认报警时，表明确认他已处理了触发报警的状态。 

说明

HMI 设备相关性

报表和记录并非在所有 HMI 设备上均可用。

触发确认报警

在运行系统中，可通过多种方式触发报警确认：

• 授权的用户在 HMI 设备上确认

• 无需操作员操作的系统自动确认，例如通过

– 变量

– PLC
– 函数列表中的系统函数或脚本

说明

HMI 设备相关性

脚本并非在所有 HMI 设备上均可用。

确认属于一组的报警

为使报警系统在运行系统中更清楚和易于使用，可以组态一个报警组。可通过一次操作确认

属于此报警组的所有报警。 

由 PLC 确认

如果需要，通过 PLC 自动确认离散量报警。通过“确认变量 PLC”中的位触发确认。在组态

阶段定义位和变量。 

使用报警
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在 HMI 设备上确认报警

在运行系统中，用户根据组态情况通过下列方式之一确认报警：

• 使用 HMI 设备上的确认按钮 <ACK>
• 使用报警视图中的按钮

• 使用组态的功能键或画面中的按钮

说明

HMI 设备上的确认按钮 <ACK>
为确保仅由获得授权的用户处理严重报警，应保护 HMI 设备上的“ACK”按钮以及报警的操

作控件和显示对象。为此，可使用适当的操作员权限。

说明

HMI 设备相关性

确认键 <ACK> 并非在所有 HMI 设备上均可用。

报警组报警确认的反应

• 由操作员确认报警

例如，您使用 <ACK> 确认键或者功能键来确认报警组中的报警。将确认报警组中的所有

报警。

• 由控制器确认报警

控制器设置一个变量位来确认报警组中报警。

将确认对应的报警。

4.1.7.2 确认模型  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

概述 
可定义报警类别的状态机。根据这些状态机可确认分配给此报警类别的报警。在 WinCC 中
使用下列状态机：   
• 无需确认的报警   

此报警无需确认即可进入和离开。没有来自系统的可见响应。 
• 使用单模式确认的报警

触发报警的事件一出现，就必须确认此报警。此报警保持未决状态，直到被确认。

使用报警
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4.1.7.3 确认模型 (RT Professional)

概述

可定义报警类别的状态机。根据这些状态机可确认分配给此报警类别的报警。在 WinCC 中
使用下列状态机：  
• 无需确认的报警   

此报警无需确认即可进入和离开。没有来自系统的可见响应。 
• 使用单模式确认的报警

触发报警的事件一出现，就必须确认此报警。此报警保持未决状态，直到被确认。

• 具有双重确认的报警  
触发报警的事件一出现就需要确认一次报警，而当触发报警的事件不再存在时，需要再

次确认。此报警保持未决状态，直到被确认。

• 无“离开”状态、需要确认的报警 
报警将一直显示在报警视图中，直到被确认。然后，报警将从报警视图中消失。仅对报

警进行记录。

• 无“离开”状态、不需要确认的报警 
此报警显示后，将在触发报警的事件不再存在时离开。报警不会添加到报警视图中。仅

对报警进行记录。

• 带闪烁和单模式确认的初值报警  
采用初值报警这种报警处理形式时，将高亮显示报警列表中自上次确认后状态发生变化

的第一个报警。仅在报警窗口中以闪烁的方式显示此报警类别中的第一个报警。

• 带闪烁和单模式确认的新值报警  
采用新值报警这种报警处理形式时，将高亮显示报警列表中自上次确认后状态发生变化

的所有报警。

• 带闪烁和双重确认的新值报警 
如果所监视的值发生变化，则报警将闪烁。进入和离开时均需确认报警。 

使用报警
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多个报警的状态机概述

• 报警视图中报警的组确认/单确认

报警视图中有一个 “组确认”(Group acknowledgment) 按钮 。此按钮可触发对报警

视图中需要确认但仍然未决的所有可见报警的确认。如果为报警启用“单确认”(Single 
acknowledgment) 选项，则无法使用组确认功能，而必须使用  按钮单独确认各个

报警。 
• 确认报警组中的报警

如果已为报警组分配确认变量，则可在运行系统中将此变量用于对该报警组中所有报警

的组确认。为使用此变量，可以组态合适的按钮或功能键。

中央报警状态机

可以按照下列方式组态报警器的确认：

• 随触发报警器的报警一起确认报警器。

• 在报警视图中使用单独的按钮确认报警器。

• 使用指定变量控制报警器。

紧急确认

在特殊情况下，可通过引用报警编号来确认报警。即使此报警当前不处于未决状态，确认位

也将发送到 AS。 
因此，只应在紧急情况下使用此功能。

4.1.8 报警组 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在工厂中会发生来自不同区域和过程的许多报警。 可将相关报警编译到报警组中。 

报警组  
可使用报警组监视工厂的各个部分，并根据需要一起确认相关报警。 
报警组可包含来自不同报警类别的报警。 仅将需要确认的报警分配到报警组。 

使用报警
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使用报警组

对于诸如下列报警，编译报警组是个好主意：

• 由相同故障引起的报警。

• 相同类型的报警

• 来自同一机器单元的报警，如“驱动器 XY 故障”

• 来自同一过程的相关部分的报警，如“冷却水供水故障”

在运行系统中显示

在运行系统中，“报警组”列显示报警所属报警组的编号。 

参见

组态报警组  (页 863)

4.1.9 报警组 (RT Professional)

4.1.9.1 报警组基本知识 (RT Professional)

简介   
在工厂中会发生来自不同区域和过程的许多报警。使用报警组在 HMI 设备中清楚地显示工

厂区域的状态，并使项目的报警系统易于操作。

说明

报警组是单个报警的汇编。一个报警组具有多个可以对其报警所含的特定属性进行寻址的变

量。可以为组定义变量及其位。要在 HMI 设备上显示报警组，请通过报警组的状态变量单

独组态其显示。

使用报警
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应用

例如，报警组具有以下用途：

• 编译由相同故障引起的报警，

如“断电”

• 编译相同类型的报警，

如“保险丝熔断”

• 对来自机器单元的报警进行排序和监视

如“驱动器 XY 故障”

• 来自同一过程的相关部分的报警

如“冷却水供水故障”

• 处理一组来自某工厂区域的所有报警，如：

– 确认报警

– 锁定报警

– 抑制报警显示

• 显示工厂区域的状态

• 将工厂过程与报警的确认联系在一起

WinCC 中的报警组

在 WinCC 中，可使用两种类型的报警组：

• 自定义报警组      
可根据需要创建自定义报警组。其中包含必须确认的报警以及子级报警组。可以创建

多包含五个子组的自定义报警组的层级结构。

在 WinCC 的“HMI 报警 > 报警组 > 报警组”(HMI alarms > Alarm groups > Alarm groups) 下
创建用户自定义报警组。

• 来自报警类别/类别组的报警组

已经为每个预定义的报警类别创建了报警组。创建新报警类别时，将创建具有相同名称

的报警组。此报警类别中的所有报警也将包含在来自于此报警类别的报警组中。对报警

类别组态的任何更改都将被传送给“报警组”变量。会更新相应报警组的组态。对于来

自报警类别的报警组，仅编辑报警组的属性。

来自报警类别的报警组（也称为类别组）显示在 WinCC 的“HMI 报警 > 报警组 > 类别

组”(HMI alarms > Alarm groups > Class groups) 下

说明

报警一定包含在来自报警类别的报警组中。需要确认的报警也可以属于自定义报警组。

使用报警
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WinCC 和 STEP 7 中的报警组 ID
每个报警组都有唯一的 ID。如果在创建 HMI 设备后创建 15 个用户自定义报警组，则会为这

些报警组分配 ID 17-31。如果之后创建其它用户自定义报警组，则会为这些报警组分配 35 以
上的 ID。各个 WinCC 项目中的四个预定义报警类别按其所在报警组自动占用 ID 32 - 35。如

果在 HMI 设备与控制器之间创建 HMI 连接，则会在 WinCC 中创建 16 个用户自定义报警组，

这些报警组的 ID 为 1-16。创建这些报警组后，WinCC 支持 STEP 7 中 ID 为 1-16 的 16 个报

警组。WinCC 不支持 STEP 7 中 ID 为 0 的报警组。创建 HMI 连接时，至少还需要在 WinCC 中
通过报警类别再创建两个报警组。这些报警组是为由 HMI 连接新创建的报警类别创建的，并

与“公用数据 > 报警类别”(Common data > Alarm classes) 下的项目范围报警类别相关联。至

少还会为报警类别中的两个报警组分配 35 以上的 ID。
用户自定义报警组的报警组 ID 显示在 WinCC 的以下位置：

• 在“HMI 报警 > 报警组 > 报警组”(HMI alarms > Alarm groups > Alarm groups) 下的“ID”列
中

• 在巡视窗口用户自定义报警组属性的“属性 > 常规 > 常规 > 设置 > ID”(Properties > General 
> General > Settings > ID) 下

类别组的报警组 ID 显示在 WinCC 巡视窗口类别组属性的“属性 > 常规 > 常规 > 设置 > 
ID”(Properties > General > General > Settings > ID) 下。

在 STEP 7 中，在巡视窗口控制器报警属性中的“高级设置 > 组 ID”(Advanced settings > 
Group ID) 下选择报警组 ID 0-16，从而将控制器报警分配至具有所选报警组 ID 的报警组。报

警组 ID 0 已在控制器报警属性中预设。这意味着会默认将控制器报警分配给 ID 为 0 的报警组，

这在 WinCC 中是不受支持的。

参见

组态报警组  (页 864)

4.1.9.2 层级警报组 (RT Professional)

简介

WinCC 允许以层级的方式编译报警和自定义报警组。 这样即可构建一个报警层级，使您可

以清楚而快速地检测并处理复杂工厂的状态。 
只能利用自定义报警组根据报警和报警组创建这种层级。

使用报警
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层级报警组的结构

可根据需要以层级的方式编译自定义报警组和单个报警。 还可以随后添加子报警组。 
下图显示 WinCC 中的一个层级报警组：

说明

如果随后添加报警组，则编号将不再连续。

 

注意

创建报警组的层级时，请确保未重复使用报警组。

说明

如果删除包含其它报警组的报警组，则会同时删除所有低级报警组。

父报警组的组成部分

根据需要，父报警组可包含下列元素：

• 单个报警

• 子报警组

显示抑制变量

仅将显示抑制变量分配给不含子组的报警组以及自定义的报警组。

使用报警
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参见

组态报警组  (页 864)

4.1.9.3 报警组的变量 (RT Professional)

报警组的变量     
可以将下列变量分配给报警组：

状态变量

状态变量可存储报警组的报警状态。 
状态变量可存储确认请求。 当组内至少有一个报警处于排队状态且该报警需要确认时，报

警组中的确认请求将处于未决状态。  
状态变量用于显示报警组的报警状态和确认请求。

其它 WinCC 组件可以检查状态变量。

锁定变量

锁定变量可存储报警组的锁定状态。

锁定变量用于分析报警组的锁定状态。

确认变量

确认变量可存储报警组的“确认”状态。

确认变量用于确认报警组。

其它 WinCC 组件可对确认变量进行轮询。

说明

确认变量的确认位不会自动复位。 为此，可以组态按钮或功能键。 使用此按钮复位确认变

量的确认位。

报警组的确认变量不会通过报警视图显示确认。

显示抑制变量

为响应特定的工厂状态，显示抑制变量将自动抑制某报警组中所有报警的显示。

使用报警
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显示抑制变量将返回工厂状态的当前值，范围为 1 到 32。当显示抑制掩码中与 1 到 32 之
间的编号对应的位已置位时，报警组中的所有报警都将受到抑制。

参见

组态报警组  (页 864)
组态报警显示抑制 (页 936)
锁定变量的位分配 (页 1116)
显示抑制变量的位分配  (页 1117)
状态变量的位分配 (页 1111)
确认变量的位分配 (页 1115)

4.1.10 报警编号  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

分配报警编号

在同一报警类型内，系统将分配唯一的报警编号。

说明

调整报警编号时，需遵守报警编号在同一报警类型内的唯一性原则。

4.1.11 报警编号  (RT Professional)

分配报警编号 
系统将为项目分配唯一的报警编号。  

说明

调整报警编号时，需遵守报警编号在项目内的唯一性原则。

系统事件编号将覆盖自定义报警编号。如果要为用户定义的报警使用系统事件的报警编号，

请更改用户定义的报警的报警编号。 

使用报警
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4.2 使用报警 

4.2.1 报警组件和属性 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

概述     
在 WinCC 中组态报警的组成部分。下表显示报警的基本组成部分：

报警

类别

报警

编号

时间 日期 报警状

态 
报警文本 报警

组

工具提示 触发变量 限值

警告 1 11:0
9:14

2007 
年 8 月 
6 日

IO 达到 大速度 2 此报警是 ... speed_1 27

系统 110001 11:2
5:58

2007 
年 8 月 
6 日

I 切换到“在线”模

式

0 此报警是 ... PLC-
Variable_1

–

报警类别   
报警类别，如“Warnings”或“Errors”。报警类别定义报警的下列内容： 
• 状态机

• 在运行系统中的外观（例如颜色）

• 记录

说明

设备相关性

记录并非在所有 HMI 设备上均支持。

报警编号   
通过唯一报警编号标识报警。报警编号由系统分配。必要时，可以将报警编号更改为连续的

报警编号，以标识项目中相关联的报警。

使用报警
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时间和日期   
每个报警都有一个时间戳，显示触发报警的时间和日期。

报警状态   
报警具有事件“到达”、“离去”和“确认”。针对每个事件，都输出一个新报警和报警的

当前状态。 

报警文本   
报警文本说明报警的原因。 
报警文本可包含当前值的输出域。可插入的值取决于正在使用的运行系统。报警状态变化时

保留值。

报警组   
报警组将单个报警捆绑在一起。 

工具提示   
可以为每个报警组态单独的工具提示；用户可以在运行系统中显示该工具提示。

触发变量   
变量作为触发器分配给每个报警。当该触发变量满足定义的条件时（例如，其状态更改时或

其超出限值时）产生该报警。

限值   
模拟量报警指示超出限值。根据组态，WinCC 在触发变量超出或低于限值时立即输出模拟量

报警。

参见

关于报警类别的基础知识 (页 837)
报警状态  (页 834)
报警组 (页 845)
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报警类型概述 (页 828)
报警类型概述 (页 829)

4.2.2 组态报警

4.2.2.1 报警组态任务概述 (Basic Panels)

组态报警的步骤                 
在 WinCC 中组态报警包括下列步骤：

1. 编辑和创建报警类别
使用报警类别可定义在运行系统中如何显示报警并定义报警的状态机。 

2. 在“HMI 变量”编辑器中创建变量

– 为项目组态变量。

– 为变量创建范围值。

3. 在“HMI 报警”编辑器中创建变量

– 创建自定义报警，并为它们分配要监视的变量、报警类别、报警组和其它属性。

– 也可以将系统函数或脚本分配给报警事件。

4. 输出组态的报警
要输出组态的报警，请在“画面”编辑器中组态报警视图或报警窗口。

其它组态任务

视项目要求而定，组态报警可能需要其它任务：

1. 创建报警组
根据报警之间的关联将项目的报警分配给报警组，如按问题原因（电源故障）或错误来源（电
机 1）分组。

2. 组态 Loop-In-Alarm
组态了 Loop-In-Alarm，以便切换到包含已接收报警相关信息的画面。

使用报警
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4.2.2.2 报警组态任务概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

组态报警的步骤                 
在 WinCC 中组态报警包括下列步骤：

1. 编辑和创建报警类别
使用报警类别可定义在运行系统中如何显示报警并定义报警的状态机。 

2. 在“HMI 变量”编辑器中创建变量

– 为项目组态变量。

– 为变量创建范围值。

1. 在“HMI 报警”编辑器中创建变量

– 创建自定义报警，并为它们分配要监视的变量、报警类别、报警组和其它属性。

– 也可以将系统函数或脚本分配给报警事件。

2. 输出组态的报警
要输出组态的报警，请在“画面”编辑器中组态报警视图或报警窗口。

其它组态任务

视项目要求而定，组态报警可能需要其它任务：

• 激活和编辑系统事件

可在初次打开“HMI 报警”编辑器的“系统事件”(System events) 选项卡时导入系统事件。

在导入完毕后可对系统事件进行编辑。

• 激活和编辑控制器报警

对于 STEP 7 中的项目集成操作，通过报警设置来指定要在 HMI 设备上显示的控制器报警。

• 创建报警组

根据报警之间的相互关系将项目的报警分配至各个报警组，如根据错误原因（例如“断

电”）或根据错误来源（例如，“电机 1”）进行分组。

• 组态 Loop-In-Alarm
组态 Loop-In-Alarm，以便在接收到报警后，切换到包含所选报警信息的画面。 

使用报警
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4.2.2.3 组态报警类别

创建报警类别  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在“HMI 报警”编辑器的“报警类别”(Alarm classes) 选项卡中创建报警类别。已为每个项目

创建了一些默认报警类别。可以创建额外的自定义报警类别。 多可以创建 32 个报警类

别。 

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开。

步骤

要创建报警类别，请按如下步骤进行操作：

1. 单击“报警类别”(Alarm classes) 选项卡。
显示预定义的报警类别和现有自定义报警类别。下表列出了预定义的报警类别：

使用报警

4.2 使用报警 
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1. 在表中双击“<添加>”(<Add>)。
创建新报警类别。将为每个新报警类别自动分配一个静态 ID。
新报警类别的属性显示在巡视窗口中。 

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下组态报警类别。

– 输入“名称”(Name) 和“显示名称”(Display name)。
– 根据 HMI 设备的不同，还可以激活记录或自动发送电子邮件功能。

3. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 确认”(Properties > Properties > Acknowledgment) 下定义此
报警类别的状态机。

4. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 状态文本”(Properties > Properties > Status texts) 下更改默认
文本。
此文本指示在运行系统中的报警状态。 

5. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 颜色”(Properties > Properties > Colors) 下，更改默认颜色。根
据 HMI 设备的不同，还可更改闪烁特征。

这些设置定义在运行系统中如何显示来自此报警类别的报警。

说明

要在运行系统中以各种颜色显示报警类别，必须激活“使用报警类别颜色”选项。相应地，

在项目导航中启用“运行系统设置 > 报警 > 常规 > 使用报警类别颜色”(Runtime settings > 
Alarms > General > Use alarm class colors)。

参见

关于报警类别的基础知识 (页 837)
预定义的报警类别 (页 838)

创建报警类别 (RT Professional)

简介

在“HMI 报警”编辑器的“报警类别”(Alarm classes) 选项卡中创建报警类别。已为每个项目

创建了一些默认报警类别。可以创建额外的自定义报警类别。 多可为每个项目组态 256 个
报警类别。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开。

使用报警

4.2 使用报警 

可视化过程

856 系统手册, 11/2022, 在线文档



步骤

要创建报警类别，请按如下步骤进行操作：

1. 单击“报警类别”(Alarm classes) 选项卡。
预定义报警类别表显示在下面：

1. 在表中双击“<添加>”(<Add>)。
创建新报警类别。将为每个新报警类别自动分配一个静态 ID。
新报警类别的属性显示在巡视窗口中。 

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下组态报警类别：

– 输入“名称”(Name) 和“显示名称”(Display name)。
– 如果要记录来自此报警类别的报警，则激活“日志”复选框。

3. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 确认”(Properties > Properties > Acknowledgment) 来定义
此报警类别及报警器的状态机。

4. 如有必要，可在“属性 > 属性 > 状态”(Properties > Properties > Status) 下的巡视窗口中更改
预设的状态文本。
运行系统中使用的状态文本用于显示报警的状态。

5. 还可以在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 颜色”(Properties > Properties > Colors) 下更改默认背
景色和前景色。
这些设置定义在运行系统中如何显示来自此报警类别的报警。

报警类别的附加设置

运行系统中的注释     
用户可根据需要在运行系统中输入进入报警的注释。使用报警视图的按钮，用户可以在“历

史报警列表”显示中显示注释。可在报警类别中组态此功能。在“用户名”系统块中输入用

户。

将注释分配给定义的用户

要将注释分配给已登录的用户，请按如下步骤进行操作：

1. 选择报警类别。

2. 在巡视窗口中，启用“属性 > 属性 > 确认 > 设置> 将注释分配给定义的用户”(Properties > 
Properties > Acknowledgment > Settings > Assign comments to defined user)。
如果尚未输入注释，则所有用户都可输入首个注释。 
输入第一个注释之后，所有其他用户拥有对注释的只读访问权限。

使用报警
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使用进入报警的注释

无论何时，只要报警的状态发生变化（例如，从“进入”变为“已确认”状态），就会以另

一种状态再次输出报警。用户仅将注释分配给进入报警。要为具有新状态的报警输出添加注

释，请执行如下操作：

1. 选择报警类别。

2. 在巡视窗口中，启用“属性 > 属性 > 确认 > 设置> 使用进入报警的注释”(Properties > Properties 
> Acknowledgment > Settings > Use comment of the incoming alarm)。

参见

组态报警确认 (页 957)
组态报警器的确认 (页 959)
关于报警类别的基础知识 (页 837)
预定义的报警类别 (页 838)
组态报警类别的状态文本 (页 858)

组态报警类别的状态文本

简介

运行系统中的报警状态文本显示在“状态”和“确认状态”系统块的报警视图中。可以在报

警类别中定义报警的状态文本。

要求

• “HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开。

使用报警
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步骤

要组态报警的状态文本，请按如下步骤进行操作：

1. 在“报警类别”(Alarm classes) 选项卡中创建一个新的报警类别。
新报警类别的属性显示在巡视窗口中。

2. 在“属性 > 属性 > 状态”(Properties > Properties > Status) 下的巡视窗口中定义运行系统报警
的状态文本：

字段 说明

进入 切换到要报告的运行状态时，进入报警的文本

离开 从要报告的运行状态切换到其它状态时，离开报警的文本

已确认 已确认报警的文本

进入/离开 进入和离开报警的文本

3. 如有必要，可在“属性 > 属性”(Properties > Properties) 下的巡视窗口中组态报警类别的其它
属性。

4. 在“HMI 变量”(HMI Tags) 编辑器中创建变量：

– 为项目组态变量。

– 为变量创建范围值。

5. 在“HMI 报警”(HMI Alarms) 编辑器中创建用户自定义报警：

– 将报警分配给创建的报警类别、要监视的变量及其它属性。

– 如有必要，也可以将系统函数或脚本分配给报警事件。

6. 使用项目导航创建新画面。

7. 要输出运行系统中具有已定义状态文本的已创建报警，请将“报警视图”(Alarm view) 对象从
“工具”(Tools) 任务卡插入到画面中。
报警视图的属性即显示在巡视窗口中。

8. 在“属性 > 属性 > 块”(Properties > Properties > Blocks) 下的巡视窗口中取消选中“接受项目
设置”(Accept project settings) 选项。

9. 要使用报警视图中的“状态”和“确认状态”系统块，请激活“已选择”(Selected) 列中的这
两个系统块。

10.在“长度”(Length) 列中，定义“状态”和“确认状态”系统块的文本长度，从而完整显示已
定义的状态文本。

11.在“状态”和“确认状态”系统块行的“内容显示为”(Contents as) 列中，选择“文本”(Text) 或
“全部”(Both) 条目。

说明

如果选择了“全部”(Both) 条目，则运行系统中“状态”和“确认状态”系统块的内容不

仅显示为文本，还显示为图标。

12.要将“状态”和“确认状态”系统块显示为报警视图中的列，请激活“属性 > 属性 > 
列”(Properties > Properties > Columns) 的“可见”(Visible) 下的“状态”(Status) 和“确认状
态”(Acknowledgment status) 列。

使用报警
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结果

已组态报警的状态文本。运行系统中已定义状态文本的显示取决于报警视图中所选的列表。

列表 系统块 字段中显示的状态文本

报警列表 状态 “进入”或“进入/离开”

报警列表 确认状态 “已确认”

历史报警列表

（短期）

状态 “进入，已确认”或“离开”

历史报警列表

（短期）

确认状态 不显示文本。

历史报警列表

（长期）

状态 “进入，已确认”或“离开”

历史报警列表

（长期）

确认状态 不显示文本。

锁定列表 状态 无可组态的文本。

如果报警锁定，则会显示“锁定”文本。无法组态锁

定。

锁定列表 确认状态 无可组态的文本。

不显示文本。

说明

系统在历史报警列表（短期）和历史报警列表（长期）中生成“确认 - 系统”（系统确认的

报警）和“紧急确认”（通过紧急确认确认的报警）状态文本的显示。

参见

创建报警类别 (页 856)
组态报警视图 (页 927)
系统块的描述 (页 1037)
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使用公共报警类别 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

公共报警类别显示在项目树的“公共数据 > 报警类别”(Common data > Alarm classes) 下。如

有需要，在 WinCC 中创建其它公共报警类别。 
控制器报警会分配到公共报警类别中。如果使用控制器报警，则公共报警类别会自动载入 
WinCC。

要求 
• 已创建项目。

创建公共报警类别       
要创建公共报警类别，执行如下操作：

1. 双击项目树中的“公共数据 > 报警类别”(Common data > Alarm classes)。
“公共报警类别”(Common alarm classes) 编辑器在工作区中打开。

2. 要创建公共报警类别，请双击表编辑器中的第一个空白行。

3. 指定报警类别的名称和显示名称。

4. 如果该报警类别需要确认，请选择“需要确认”(With acknowledgment)。

将报警分配给公共报警类别     
要将模拟量报警或数字量报警分配给公共报警类别，请按如下步骤进行操作：

1. 在“HMI 报警”编辑器中，选择要分配给公共报警类别的报警。

2. 在巡视窗口中单击“常规”(General)。
3. 单击项目树中的“公共数据 > 报警类别”(Common data > Alarm classes)。
4. 在详细视图中选择公共报警类别。
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5. 将该报警类别拖放到其巡视窗口工作区内的“报警类别”(Alarm class) 选择框或“报警类
别”(Alarm class) 列中。

系统将创建一个与公共报警类别相链接的新报警类别。该公共报警类的新名称将显示在该报
警巡视窗口的“报警类别”(Alarm class) 区域内。系统将为项目中的报警类别激活公共报警类
别的显示名称。

6. 单击“报警类别”(Alarm class) 选项卡。

7. 检查该公共报警类别的显示名称是否显示在 WinCC 中。

8. 可以更改该报警类别的对象名称。

其它方法

要将某报警分配给公共报警类别，请按如下步骤进行操作：

1. 单击“报警类别”(Alarm Classes) 选项卡。
显示报警类别。 

2. 单击项目树中的“公共数据 > 报警类别”(Common data > Alarm classes)。下表列出了各公共
报警类别：
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3. 在详细视图中选择公共报警类别。

4. 将报警类别拖放到“HMI 报警”编辑器的“报警类别”(Alarm classes) 选项卡中
系统将创建一个与公共报警类别相链接的新报警类别。项目中新报警类别的新名称显示在“报
警类别”(Alarm class) 选项卡上。

5. 打开选项卡，其中包含所需要的报警的报警过程。

6. 在巡视窗口的“常规”(General) 下，选择报警以及与公共报警类别相链接的报警类别。

说明

删除公共报警类别

如果删除公共报警类别，则所链接的报警类别将保留。如有必要，可将该报警类别与另一个

公共报警类别链接，或将其用作 WinCC 报警类别。

参见

关于报警类别的基础知识 (页 837)

4.2.2.4 组态报警组

组态报警组  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在“HMI 报警”编辑器的“报警组”(Alarm Groups) 选项卡上创建报警组。报警组是单个报警

的汇编。通过关联（如问题原因或错误来源）将报警分配到报警组中。如果在运行系统中确

认来自此报警组的一个报警，则将自动确认此报警组中的所有其它报警。

要求

• 已创建项目。

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开。
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创建新报警组         
1. 单击“报警组”(Alarm Groups) 选项卡。

显示现有报警组。 

2. 在表的工作区中，双击第一个空行中的“<添加>”。
创建了一个新的报警组。 

3. 可以覆盖建议的“名称”。

结果

已创建报警组。为在运行系统中按组确认报警，可将需要确认的关联报警分配到一个报警组。

参见

报警组 (页 844)

组态报警组  (RT Professional)

简介

在“HMI 报警”编辑器的“报警组”(Alarm Groups) 选项卡上创建自定义报警组。 已经在单独

的选项卡上创建了来自报警类别的报警组。 在运行系统中，可一起确认来自同一报警组的

多个报警。 为报警组组态对应的组确认按钮，还包括用于复位确认变量的确认位的附加按钮。

要求

• 已创建项目。

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开。
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创建新报警组

要创建报警组，请按如下步骤进行操作：

1. 单击“报警组”(Alarm Groups) 选项卡。
显示现有报警组。

2. 在表中双击“<添加>”(<Add new>)。
创建了一个新的报警组。
新报警组的属性显示在巡视窗口中。 

3. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)，然后输入报警
组的名称。

4. 在“属性”窗口中，单击“属性 > 属性 > 变量”(Properties > Properties > Tags)，指定下列变
量和位：

– 用于显示报警组的报警状态的状态变量

– 用于确认报警组的确认变量

– 用于显示报警组的锁定状态的锁定变量

– 用于根据工厂状态过滤运行系统中的报警的显示抑制变量

创建子报警组

要创建子报警组，请按如下步骤进行操作：

1. 单击“报警组”(Alarm Groups) 选项卡。

2. 在工作区或详细视图中，选择要插入为子组的报警组。

3. 将这些报警组拖放到另一报警组上。
所选报警组即在层级中成为此报警组的子组。

如果要为报警组的层级创建一个父组，请将整个层级拖放到此报警组上。
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其它步骤

1. 单击“报警组”(Alarm Groups) 选项卡。

2. 选择想要为其创建子组的报警组。

3. 在所选行左侧的单元格中，打开快捷菜单，然后选择“插入子元素”(Insert child element)。
创建了一个新的子报警组。

参见

报警组基本知识 (页 845)
层级警报组 (页 847)
报警组的变量 (页 849)
组态报警显示抑制 (页 936)
变量位分配 (页 1111)

4.2.2.5 组态报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

组态模拟量报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

模拟量报警指示超出限值。例如，如果电机速度下降到某一值以下，则触发模拟量报警。 

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 巡视窗口处于打开状态。

• 已创建所需的报警类别和报警组。
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步骤       
要组态模拟量报警，请按如下步骤进行操作：

1. 单击“模拟量报警”(Analog alarms) 选项卡。

2. 要创建新的模拟量报警，在表中双击“<添加>”。
创建了一个新的模拟量报警。 

3. 要组态报警，在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
– 输入报警文本作为事件文本。

使用快捷菜单，逐个字符地处理文本格式。 
使用快捷菜单可以插入 HMI 变量的输出域，或者从文本列表插入文本。

– 可以更改报警的编号。

– 如果需要，选择报警类别和报警组。

4. 在“属性 > 属性 > 触发器 > 设置”(Properties > Properties > Trigger > Settings) 下组态触发报
警的变量。
不要将触发变量用于别的方面。

组态模拟量报警的限值

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 触发器 > 限制 > 值”(Properties > Properties > Trigger > Limit 
> Value) 下单击  按钮。

– 要将常量用作限值，请选择“常量”(Constant)。
输入所需的限值。

– 要将变量用作限值，请选择“HMI 变量”(HMI tag)。
将出现  按钮。使用该按钮选择所要使用的变量。

说明

如果选择列表中尚不存在所需的变量，请在对象列表中创建它，并在以后更改其属性。

2. 选择模式：

– “上限”(Higher)：超过此限值时触发报警。

– “下限”(Lower)：低于此限值时触发报警。
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模拟量报警的可选设置

 设置延迟时间    
要设置延时时间，请按如下步骤进行操作：

• 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 触发器 > 设置 > 延时”(Properties > Properties> Trigger 
> Settings > Delay) 下输入一个时间段。

只有当延时时间过去之后触发条件仍存在时才触发报警。

设置死区

说明

如果过程值围绕限值波动，则会多次触发与此故障关联的报警。要阻止这种情况发生，请组

态死区或延时时间。     

要输入死区，请按以下步骤操作：

1. 在“属性 > 属性 > 触发器 > 死区 > 模式”(Properties > Properties> Trigger > Deadband > Mode) 
下，选择考虑死区时的报警状态变化。

2. 在“值”下输入常数值。

3. 要将死区值定义为限值的百分比，可选中“以 % 为单位”复选框。

自动报表    
要连续打印报警：

• 在“属性 > 属性 > 其它 > 报表”(Properties > Properties > Miscellaneous > Report) 下，选择

“激活”(Activate) 选项。

说明

设备相关性

报表并非在所有 HMI 设备上均可用。

创建工具提示    
要组态报警的工具提示，请按以下步骤操作：

• 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 工具提示”(Properties > Properties > Tooltip)，并输入

文本。
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组态事件驱动的任务  
要组态事件驱动的任务（例如，报警回路），请按以下步骤操作：

1. 选择模拟量报警。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 >  Loop-In-Alarm”(Properties > Events > Loop-In-Alarm)。
3. 例如，选择系统函数“ActivateScreen”或要为 Loop-In-Alarm 调用的其它系统函数。

4. 选择所选系统函数所需的参数。 
将通过“ActivateScreen”调用相关画面。 

参见

模拟量报警 (页 830)
报警文本中变量值的输出 (页 873)
组态报警确认的触发 (页 954)
组态报警的报告 (页 950)
设置报警文本格式 (页 871)
报警的文本列表中的文本输出 (页 874)

组态数字量报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

由 PLC 触发的离散报警，可指示工厂中的状态变化。例如，它们可指示阀门的打开或关闭状

态。

以下部分介绍了在“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器中的组态过程。也可以在“HMI 变量”(HMI 
tags) 编辑器中组态离散量报警。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开。

• 已创建所需的报警类别和报警组。
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步骤     
要组态离散量报警，请按如下步骤进行操作：

1. 打开“离散量报警”(Discrete alarms) 选项卡。

2. 要创建新离散量报警，在工作区中双击“<添加>”。
创建了一个新的离散量报警。

3. 要组态报警，在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
– 输入报警文本作为事件文本。

使用快捷菜单的功能，在逐个字符地处理文本格式，或者插入 HMI 变量的输出域，也

可以从文本列表插入文本。 
– 可以更改报警的编号。

– 如果需要，选择报警类别和报警组。

4. 在巡视窗口中，在“属性 > 属性 > 触发器”(Properties > Properties > Trigger) 下选择触发报警
的变量和位。请注意下列信息：

– 使用数据类型“Int”或“UInt”选择 HMI 变量。

– 选择 PLC 变量时，请使用数据类型“Int”或“Word”。PLC 变量的输入和输出区不适合用

作触发器。

– 触发变量位仅用于报警。

– 不要将触发变量用于别的方面。

– 如果要通过 PLC 确认报警，将此变量也用作 PLC 确认变量。

说明

在指定位时，请注意对所使用的 PLC 中的位进行计数的方法。有关详细信息，请参见 PLC 在
线帮助中的“通信”部分。

说明

如果选择列表中尚不存在此对象，则直接在对象列表中创建它，并在以后更改其属性。

依赖于状态的报警文本

要显示独立于报警状态的文本，应将文本列表链接至报警文本。通过一个变量控制该文本列

表。

离散量报警的附加设置
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创建工具提示    
要组态报警的工具提示，请按以下步骤操作：

• 在“属性 > 属性 > 工具提示”(Properties > Properties > Tooltip) 下输入文本。

组态事件驱动的任务    
如果要组态事件驱动的任务（例如报警循环），请按以下步骤操作：

1. 选择离散量报警。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 事件”(Properties > Events)，并为相关事件组态新函数列表。

参见

离散量报警 (页 830)
组态报警确认的触发 (页 954)
组态报警的报告 (页 950)
报警的文本列表中的文本输出 (页 874)
设置报警文本格式 (页 871)

设置报警文本格式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

报警文本可格式化，或可将特殊字符插入到报警文本中，以强调特定事件或过程。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已经创建了报警。
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格式化报警文本     
要设置报警文本格式，执行如下操作：

1. 选择要编辑的报警。

2. 在巡视窗口中，在“属性 > 属性 > 常规 > 报警文本”(Properties > Properties > General > Alarm 
text) 下选择要处理格式的字符。

3. 在快捷菜单中选择格式，例如“下划线”(Underscored) 或“大写字母”(Uppercase)。
在运行系统中所选字符将以选择的格式显示。 

说明

不能对变量和文本列表条目加下划线。

 

说明

显示报警文本中的特殊字符

组态报警文本时，在工程组态系统中使用固定的字符集。该字符集允许用户在报警文本中使

用大量的特殊字符。 
在运行系统中使用与语言相关的字体来显示文本，例如，MS PGothic、宋体。运行系统中使

用的字体并不支持所有特殊字符。因此，有些特殊字符无法在运行系统中显示。

删除格式设置     
要删除所有文本格式，请执行如下操作：

1. 在巡视窗口中，选择报警文本中要删除其格式的字符。

2. 从快捷菜单中选择“删除格式字符”(Delete formatting characters)。
在运行系统中所选字符将以无格式形式显示。

参见

报警组态任务概述 (页 853)
组态模拟量报警 (页 866)
组态数字量报警 (页 869)
报警文本中变量值的输出 (页 873)
报警的文本列表中的文本输出 (页 874)
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报警文本中变量值的输出 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介   
在 WinCC 中，可将输出域插入到显示变量内容的报警文本中。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 报警即被选中。

报警文本中变量值的输出

要将变量值的输出域插入到报警文本中，请执行如下操作：

1. 将光标放在事件文本中的所需位置。

2. 在快捷菜单中选择“插入变量输出域”(Insert tag output field)。
3. 在“变量”下打开对象列表，并选择一个变量。

也可以在对象列表中创建此变量。

4. 在“格式”下指定输出域的长度和报警文本中变量值输出的格式。
为输出域组态足够大的尺寸。 否则，无法在报警中输出全部变量内容。 

5. 单击  保存输入内容。

WinCC 会将输出域的占位符插入报警文本中： “<变量: n, [变量名称]>”(<tag: n, [tag 
name]>)，其中 n = 文本字符串长度。

编辑输出域属性

要编辑输出域的属性，请按如下步骤进行操作：

• 在报警文本中双击输出域，然后编辑设置。

删除报警文本中的输出域

要从报警文本中删除输出域，请按如下步骤进行操作：

• 在报警文本中选择输出域，然后从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。
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说明

报警文本中变量输出域的顺序取决于语言。运行系统语言的顺序用于在 CSV 日志文件中记

录报警。

更改以某一种语言表示的输出域的变量，可导致所修改的输出域出现在以所有其它语言表示

的报警文本的结尾。 这会改变日志中输出域的顺序。

设备相关性

记录并非在所有 HMI 设备上均可用。

参见

组态模拟量报警 (页 866)
设置报警文本格式 (页 871)
报警的文本列表中的文本输出 (页 874)

报警的文本列表中的文本输出 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介   
文本列表用于创建动态报警文本。 例如，可在一个报警文本中组态离散量报警的两种状态

的输出。 
在报警文本中插入相应的输出域，并指定用于返回文本列表中搜索关键字的变量。 

要求

• 文本列表创建完毕。

• “HMI 报警”编辑器已打开

• 已选择报警

报警文本中文本列表值的输出

要在报警文本中针对文本列表中的值插入输出域，请按如下步骤进行操作：

1. 将光标放在报警文本中的所需位置。

2. 在快捷菜单中选择“插入文本列表输出域”(Insert text list output field) 命令。

3. 在“文本列表”(Text list) 下选择相应的文本列表。
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4. 打开“变量”(Tag) 下的对象列表并选择用于返回文本列表中搜索关键字的变量。
也可以在对象列表中创建此变量。

5. 在“格式”(Format) 下定义输出域的长度。
组态的输出域要保证足够的的长度，以便文本列表中的全部文本均可以在报警中显示出来。

6. 单击  图标保存输入的内容。
WinCC 会将输出域的占位符插入报警文本中： 
“<文本列表：n，[文本列表名称]>”(<textlist: n, [textlist name]>)，其中 n = 文本字符串长度。

编辑输出域属性

要编辑输出域的属性，请按如下步骤进行操作： 
• 在报警文本中双击输出域，然后编辑设置。

删除报警文本中的文本列表

要从报警文本中删除输出域，请按如下步骤进行操作：

• 在报警文本中选择输出域，然后从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

参见

设置报警文本格式 (页 871)
组态模拟量报警 (页 866)
组态数字量报警 (页 869)
报警文本中变量值的输出 (页 873)

编辑系统事件 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

编辑系统事件   
在“HMI 报警”编辑器中打开“系统事件”(System events) 选项卡时，WinCC 将提示您导入或

更新系统事件。 导入系统事件并指定显示时间段。 不能删除或创建新系统事件。 只能编辑

系统事件的报警文本。 

要求

• 已导入系统事件。
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指定显示时间段

要确定显示时间段，请按如下步骤进行操作：

1. 在项目导航中双击“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 在“报警 > 系统事件 > 显示时间段”(Alarms > System events > Display period) 下输入一个值。

该值指定一个以秒为单位的时间，在此期间系统事件显示在 HMI 设备上。 如果想要永久显示
系统事件，请输入“0”。

更改报警文本

要更改系统事件的报警文本，请按以下步骤操作：

1. 打开“HMI 报警”编辑器，然后单击“系统事件”(System events) 选项卡。

2. 选择要编辑的系统事件。

1. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > Properties > General) 下，
更改报警文本。

说明

如果要更改包含占位符的系统事件报警文本，请保持占位符位数不变。 占位符可以为“%1”。

组态事件驱动的任务

“到达”事件可用于特定的系统事件，具体取决于 HMI 设备。 要组态事件驱动的任务，请按

如下步骤进行操作：

1. 选择系统事件。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 到达”(Properties > Properties > Incoming) 并组态一个

函数列表。

参见

报警组态任务概述 (页 854)
系统事件 (页 833)

编辑控制器报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在 STEP 7 中组态控制器报警。控制器报警可用于运行在 STEP 7 环境下的 WinCC 中。 
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在 WinCC 中，只能编辑特定于 HMI 设备的控制器报警属性。可编辑的控制器报警属性因具

体应用的 HMI 设备和 PLC 而不同。

通过使用在 PLC 上为控制器报警组态的显示类别，可过滤显示的针对您的项目的控制器报警。

说明

“自动更新”(Automatic update) 选项

如果为连接 S7-1500 控制器而对控制器报警设置了“自动更新”(Automatic update)，则不能

编辑相应控制器报警的属性。在这种情况下，控制器报警不会显示在“HMI 报警”(HMI alarms) 
编辑器中。

如果文本列表变量用于控制器报警，则编译过程中必须激活“自动更新”(Automatic update)。

要求

• 已建立与 PLC 的连接。

• 已在 STEP 7 中组态报警。

编辑控制器报警

要编辑控制器报警，请按如下步骤进行操作：

1. 在项目导航中双击“HMI 报警”(HMI alarms)。
将打开“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器。

2. 打开“控制器报警”(Controller alarms) 选项卡。

3. 在工作区中选择要更改的报警。

4. 进行更改。因为使用了不同的 HMI 设备的关系，可能无法显示或启用某些控制器报警属性。

编辑 SIMATIC S7 报警

可以在 STEP 7 报警组态系统中编辑这些控制器报警。请按如下步骤进行操作：

1. 在工作区中选择要更改的报警。

2. 从快捷菜单中选择“在 PLC 的报警编辑器中打开”。
STEP 7 报警组态系统打开。

3. 进行更改。
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通过显示类别来过滤控制器报警

要通过显示类别过滤控制器报警，请按如下步骤进行操作：

1. 在 HMI 设备下的项目导航中，单击“运行系统设置 > 报警”(Runtime settings > Alarms)。
“控制器报警”(Contoller alarms) 中将显示一个或多个与 PLC 的连接。

2. 针对该连接，选择要显示的控制器报警所属的显示类别。

说明

更换精简面板设备后控制器报警  
若要在进行从精简面板到精智面板、移动面板或 WinCC RT Advanced 的设备更换（“设备

视图 > 更改设备”(Device view > Change device)）操作后显示控制器报警（PLC 监视报警、

程序报警或系统报警），需要在“运行系统设置 > 报警 > 控制器报警”(Runtime settings > 
Alarms > Controller alarms) 下为相应连接激活“显示类别”(Display classes) 设置。 

结果

只有那些显示类别已在 HMI 设备上启用的控制器报警，将在“HMI 报警”编辑器的“控制器

报警”(Controller alarms) 选项卡上显示出来。

参见

控制器报警 (页 831)

启用系统定义的控制器报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

启用系统定义的控制器报警     
要为 HMI 设备激活“SIMATIC S7 诊断报警”(SIMATIC S7 diagnostic alarm) 类型的系统定义的

控制器报警，请按照以下步骤进行操作：

1. 在项目导航中选择“运行系统设置 > 报警”(Runtime settings > Alarms)。
将打开报警设置。

2. 在“系统事件”(System events) 下，选中复选框“S7 诊断报警（数目）”(S7 diagnostic alarms 
(number))。
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3. 要同时显示系统事件和报警文本，请激活“显示文本”(Show text)。
4. 要在运行系统中显示这些报警，请组态一个报警视图或报警窗口，以显示“Diagnosis Events”报

警类别的报警。

说明

对于显示部件较小的 HMI 设备，可指定仅显示系统定义的控制器报警的报警编号。

说明

上述过程只能用于连接 SIMATIC S7-300/400 控制器（针对“SIMATIC S7 诊断报

警”(SIMATIC S7 diagnostic alarm) 类型的系统定义控制器报警）。

参见

系统定义的控制器报警 (页 834)

4.2.2.6 组态报警 (RT Professional)

组态报警块 (RT Professional)

报警文本块基础知识 (RT Professional)

简介

报警显示由报警文本块组成。每个报警文本块对应于报警视图中表内的一个列。

有三组报警文本块：

• 系统块    
系统块包含系统数据，例如，日期、时间、报警编号和状态。

• 用户文本块    
用户文本块包含报警文本和附加文本，其中，报警文本含有对故障原因的描述，而附加

文本则含有故障位置等信息。

• 参数块    
参数块用于将报警链接到过程值，例如当前的填充量、温度或速度）。 多可为每个报

警组态 10 个参数块。
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组态报警文本块

在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡中启用并编辑报警文本块。要在报警视图中显示

报警文本块，请在“画面”编辑器内的已启用报警文本块中选择要进行显示和记录的报警文

本块。

文本长度

用户文本块的 大文本长度为 255 个字符。

可按如下方式组态参数块的文本长度：

• 控制器报警： 多 32 个字符

将参数块的长度设置为 32 个字符以确保所有字符都将得到显示。

• 其它报警过程： 多 255 个字符

说明

“状态”和“确认状态”系统块

报警的状态文本显示在“状态”系统块中。必须对该报警块进行适当的组态以便完全显

示状态文本。

闪烁

待确认的报警或单个报警文本块可在运行系统中闪烁显示。它们必须满足下列要求：

• 必须在报警的报警类别中启用“闪烁”属性。在“报警类别”(Alarm classes) 项卡中组态

此属性。

• 对于应该闪烁的报警文本块，在巡视窗口中“常规”下的“报警文本块”区域内启用“闪

烁”选项。

对齐

在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡内，定义报警文本块在报警视图列中是右对齐、

左对齐还是居中。 

格式

对于特定的报警文本块，可以选择不同的显示格式。 

使用报警

4.2 使用报警 

可视化过程

880 系统手册, 11/2022, 在线文档



参见

设置闪烁报警文本块 (页 882)

组态报警文本块 (RT Professional)

简介

报警由已组态的报警文本块组成。在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡中启用 HMI 设
备的报警文本块。然后，在每个报警视图的已启用报警文本块中，选择要进行显示和记录的

已启用报警文本块。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已选择“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡。

激活报警文本块          
1. 选择报警文本块的“系统块”(System blocks) 选项卡、“用户文本块”(User text blocks) 选项卡

或“参数块”(Parameter blocks) 选项卡。

2. 选择要在 HMI 设备上显示的报警文本块。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 块 > 启用”(Properties > Properties > General > 
Blocks > Enable)。

4. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 设置”(Properties > Properties > General > Settings) 中，
定义报警文本块的显示名称。

说明

在“属性 > 属性 > 常规 > 设置”(Properties > Properties > General > Settings) 的“报警编

辑器中的名称”(Name in the Alarms editor) 列中，将显示系统中存储的报警文本块名称

（写保护）。该列用于显示“用户文本块”(User text blocks) 和“参数块”(Parameter 
blocks) 变量。

即使更改了报警文本块的显示名称，也可根据“报警编辑器中的名称”(Name in the Alarms 
editor) 列，快速确定运行系统中报警块的显示名称与“报警”(Alarms) 编辑器中所显示名

称之间的关系。 

5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 块”(Properties > Properties > General > Block) 下，可定
义报警视图列中报警文本块的文本长度和对齐方式。

6. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 设置 > 格式”(Properties > Properties > Settings > Format) 下，选
择报警文本块的格式。此选项并非对每个报警文本块都可用。
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结果

在“画面”编辑器中报警视图的巡视窗口中启用并显示报警文本块。 

禁用报警文本块

1. 选择要禁用的报警文本块的选项卡。

2. 禁用不想再用于报警视图和报警记录的报警文本块。

3. 对不想再显示的各个报警文本块重复该过程。

参见

系统块的描述 (页 1037)
设置闪烁报警文本块 (页 882)

设置闪烁报警文本块 (RT Professional)

简介

在运行系统中报警文本块是否闪烁取决于报警的报警类别。报警类别将决定其所含的报警在

等待确认时是否闪烁。 

要求

• 为 HMI 设备启用报警块。

• 为相应的报警启用报警块。

• 报警被分配到具有状态机的报警类别，可在其中指定所含的报警是否闪烁。

• 在报警视图中激活报警文本块。

• 已选择“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡。

操作步骤

要为运行系统中的报警文本块组态闪烁，请执行如下步骤：   
1. 在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡的下级选项卡中选择要在运行系统中闪烁的报警

文本块。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 块 > 闪烁”(Properties > Properties > General > 
Blocks> Flash)。

3. 对要在运行系统中闪烁的所有报警文本块重复此步骤。
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结果

当报警排队等待确认时，这些报警文本块将在运行系统中闪烁。 

参见

报警文本块基础知识 (页 879)
组态报警文本块 (页 881)

组态模拟量报警 (RT Professional)

组态模拟量报警 (RT Professional)

简介

在“HMI 报警”编辑器中，可以组态模拟量报警并定义其属性。也可以在“HMI 变量”编辑器

中组态模拟量报警。 

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开。

步骤         
要组态模拟量报警，请按如下步骤进行操作：

1. 单击“模拟量报警”(Analog Alarms) 选项卡。

2. 要创建新的模拟量报警，在表中双击“<添加>”。
创建了一个新的模拟量报警。 

3. 要组态报警，在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
– 始终可以更改该报警的对象名称。

– 如果需要，选择报警类别和报警组。

4. 要显示发送报警的 CPU 号或 PLC，请在“与 PLC 的连接”下进行输入。仅当已经在“报警文
本块 > 系统块”(Alarm text blocks > System blocks) 选项卡中启用了“CPU/PLC 编号”报警文本
块时，此选项才可用。
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5. 在巡视窗口中，在“属性 > 属性 > 触发器”(Properties > Properties > Trigger) 下选择触发报警
的变量。不要将触发变量用于别的方面。

6. 要组态报警文本，请选择“属性 > 属性 > 报警文本”(Properties > Properties > Alarm text)。
– 要输入报警文本，请选择“报警文本”(Alarm text)。
– 要创建附加报警文本，请选择“附加文本”(Additional texts)。
– 使用快捷菜单的功能，逐个字符地处理文本的格式，并为系统或报警参数插入输出域。

说明

只能在已经在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡内启用为用户文本块的行内输

入附加文本。

定义限值

1. 选择想要为其分配限值的模拟量报警。

2. 在工作区的底部，单击“模拟量报警的限制”(Limits for analog alarm) 下的“<添加>”(<Add>)。

3. 使用 constant 作为限值：

– 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 触发 > 值”(Properties > Properties > Trigger > Value) 
下，单击按钮 。

– 输入所需的限值。
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4. 使用变量作为限值：

– 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 触发 > 值”(Properties > Properties > Trigger > Value) 
下，单击按钮  并选择“HMI 变量”(HMI tag)。

– 单击  按钮。对象列表将打开。

– 选择变量。

5. 在“模式”(Mode) 域中选择触发模式。

– “等于限值”(Equal to limit)：达到此限值时触发报警。

– “不等于限值”(Not equal to limit)：不再符合此限值时触发报警。

– “上限违例”(High limit violation)：超过此限值时触发报警。

– “下限违例”(Low limit violation)：低于此限值时触发报警。

6. 如有必要，可以为报警创建附加限值。

说明

如果选择中包括的对象尚不存在，则在对象列表中创建它，并在以后更改其属性。

说明

如果过程值围绕限值波动，则会多次触发与此故障关联的报警。在此情况下，请组态死

区或延迟时间。

模拟量报警的可选设置

设置延迟时间     
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要在延迟后显示报警，请按如下步骤进行操作：

1. 选择模拟量报警。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 触发器”(Properties > Properties > Trigger)。
3. 在“延迟”下输入时间段。必须在该时间段内满足触发条件才能触发报警。

设置死区     
执行如下操作来输入报警到达或离开的公差范围：

1. 选择要向其分配死区的限值。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 触发器”(Properties > Properties > Trigger)。
3. 在“死区 > 模式”(Deadband > Mode) 下，选择报警状态改变以便将死区计算包括在内。

4. 在“死区 > 值”(Deadband > Value) 下输入一个常数。

5. 如果要将死区值定义为限值的百分比，请激活“%”复选框。

保存报警的状态

要将报警状态保存到变量，请按如下步骤进行操作： 
1. 选择模拟量报警。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 状态”(Properties > Properties > Status) 下，选择触发对进入/离
开报警状态和确认请求进行保存的变量和位。

设置优先级     
要设置优先级，请执行如下操作：

1. 选择模拟量报警。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 优先级”(Properties > Properties > General > Priority) 下，
选择介于 0 到 16 之间的一个值。
如果根据优先级过滤报警视图，则优先级为 0 的报警将出现在顶部。

创建信息文本     
1. 选择模拟量报警。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 工具提示”(Properties > Properties > Tooltip)，然后输入
文本。

组态事件驱动的任务     
如果要组态事件驱动的任务（例如报警循环），请按以下步骤操作：

1. 选择模拟量报警。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 事件”(Properties > Events)，并为相关事件组态新函数列表。
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参见

组态报警器的确认 (页 959)
组态报警的报告 (页 952)
组态报警确认 (页 957)
模拟量报警中的参数输出 (页 887)
组态报警回路 (页 904)
“HMI 变量”编辑器中的报警 (页 906)
组态报警显示抑制 (页 936)
报警组态任务概述 (页 854)

模拟量报警中的参数输出 (RT Professional)

简介

要显示系统或报警参数，请在模拟量报警中插入相应的输出字段。

• 可选择“限值”、“死区”或“当前值”作为报警参数。

• 可选择下列系统块作为系统参数：

– 应用

– 用户名

– 计算机名

– 备注

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已选择模拟量报警。

步骤       
要在报警文本中输出参数，请按执行如下操作：

1. 将光标放在报警文本中的所需位置。

2. 要输出报警参数，请在快捷菜单中选择“插入参数域”(Insert parameter field)。
-或者-
要输出系统参数，请从快捷菜单中选择“插入系统参数”(Insert system parameter)。

使用报警

4.2 使用报警 

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 887



3. 为报警参数指定输出字段的显示类型、长度、小数位数和对齐方式。
要在输出域中显示前导零，请启用“前导零”(Leading zeros)。

4. 单击  保存输入内容。

WinCC 会将输出域的占位符插入报警文本中：

• 用于报警参数：“<tag:n, [###]>”，其中，n = 文本长度（按字符计算）。

• 对于系统参数：“<系统参数的名称>”

说明

如果用仿真器测试项目，则不会在报警文本中输出输出域的值。

从报警文本中删除参数

要从报警文本中删除输出域，请按如下步骤进行操作：

• 在报警文本中选择输出域，然后从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 命令。

说明

报警文本中输出域的顺序取决于语言。运行系统语言的顺序用于在 CSV 日志文件中记录报警。

更改以某一种语言表示的输出域的变量，可导致所修改的输出域出现在以所有其它语言表示

的报警文本的结尾。这会改变日志中输出域的顺序。

说明

不仅可以使用“插入系统参数”(Insert system parameter) 快捷菜单命令在报警文本中输入系

统参数，还可以使用以“@”符号开始和结束的格式指令。要使用格式指令在报警文本中输出

系统参数，请在报警文本的所需位置处输入下列格式指令之一：

• @101%s@ = 应用

• @102%s@ = 用户名

• @100%s@ = 计算机名

• @103%s@ = 注释

组态离散量报警 (RT Professional)

组态数字量报警 (RT Professional)

简介

由 PLC 触发的离散报警，可指示工厂中的状态变化。例如，它们可指示阀门的打开或关闭状

态。
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以下部分介绍了在“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器中的组态过程。也可以在“HMI 变量”(HMI 
tags) 编辑器中组态离散量报警。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开。

步骤

要组态离散量报警，请按如下步骤进行操作：

1. 单击“离散量报警”(Discrete alarms) 选项卡。

2. 要创建新的离散量报警，在表中双击“<添加>”(<Add>)。
创建了一个新的离散量报警。

3. 要组态报警，在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
– 始终可以更改该报警的对象名称。

– 如果需要，选择报警类别和报警组。

– 如果要显示发送报警的 CPU 编号或 PLC，请在“连接”(Connection) 区域中进行输入。

仅当已经在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡上启用了“CPU/PLC 编号”(CPU/PLC 
number) 报警文本块时，此选项才可用。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 触发器”(Properties > Properties > Trigger) 以选择触发报
警的变量和位。请注意下列信息：

– 使用数据类型“Bool”、“USInt”、“UInt”或“UDInt”。
– 触发变量位仅用于报警。

– 不要将触发变量用于别的方面。

– PLC 变量的输入和输出区不适合用作触发器。

说明

如果选择列表中尚不存在此对象，则直接在对象列表中创建它，并在以后更改其属性。

说明

如果通过将报警文本复制到新表格行生成离散量报警，则触发位不自动递增。避免冗余使用

触发位。 

说明

在指定位时，请注意对所使用的 PLC 中的位进行计数的方法。有关详细信息，请参见 PLC 在
线帮助中的“通信”部分。
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1. 选择“模式”，指定在上升沿还是下降沿触发报警。

2. 要组态报警文本，请选择“属性 > 属性 > 报警文本”(Properties > Properties > Alarm text)。
– 要输入报警文本，请选择“报警文本”(Alarm text)。
– 要创建附加报警文本，请选择“附加文本”(Additional texts)。
– 使用快捷菜单的功能，逐个字符地处理文本的格式并插入参数输出域。

说明

只能在已经在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡内启用为用户文本块的行内输

入附加文本。

结果

创建了离散量报警。

离散量报警的附加设置

创建信息文本     
要组态报警的工具提示，请按以下步骤操作：

1. 选择离散量报警。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 信息文本”(Properties > Properties > Infotext) 并输入所
需提示。

启用离散量报警参数

如果要将过程值输出到报警文本中的输出域，请将相应变量分配给参数块。请按如下步骤进

行操作：     
1. 选择报警。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 报警参数”(Properties > Properties > Alarm parameters)。
3. 输入报警参数的值或选择一个变量。

4. 可以输入多个报警参数。
将已激活的过程值作为选择框插入报警文本中，或者在报警视图中将这些过程值显示为参数
块。 

说明

要将过程值显示为参数块，必须在报警视图中启用参数块。

仅编辑已在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡的“参数块”(Parameter blocks) 下启

用的参数。

保存报警状态  
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要将报警状态保存到变量，请按如下步骤进行操作： 
1. 选择离散量报警。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 状态”(Properties > Properties > Status) 下，选择触发对进入/离
开报警状态和确认请求进行保存的变量和位。

组态事件驱动的任务     
如果要组态事件驱动的任务（例如报警循环），请按以下步骤操作：

1. 选择离散量报警。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 事件”(Properties > Events)，并为相关事件组态新函数列表。

参见

组态报警确认 (页 957)
组态报警器的确认 (页 959)
组态报警回路 (页 904)
“HMI 变量”编辑器中的报警 (页 906)
组态报警显示抑制 (页 936)
组态报警的报告 (页 952)
报警组态任务概述 (页 854)

离散量报警中的参数输出 (RT Professional)

简介

要显示系统或报警参数，请在模拟量报警中插入相应的输出域。

• 可以选择在“属性 > 属性 > 报警参数”(Properties > Properties > Alarm parameters) 中组

态的参数并将其用作报警参数。

• 可选择下列系统块作为系统参数：

– 应用

– 用户名

– 计算机名

– 备注
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要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已选择数字量报警。

步骤       
要在报警文本中输出参数，请按执行如下操作：

1. 将光标放在报警文本中的所需位置。

2. 要输出报警参数，请在快捷菜单中选择“插入参数域”(Insert parameter field)。
-或者-
要输出系统参数，请从快捷菜单中选择“插入系统参数”(Insert system parameter)。

3. 选择参数。

4. 此外，还可以指定报警参数的下列数据：

– 提供参数值的变量。

默认“属性 > 属性 > 报警参数”(Properties > Properties > Alarm parameters) 中输入为

参数组态的变量。如果选择不同的变量，则 WinCC 会相应地在“属性 > 属性 > 报警

参数”(Properties > Properties > Alarm parameters) 中更新参数组态。

– 输出字段的显示类型、长度、小数位数和对齐方式

– 要在输出域中显示前导零，请启用“前导零”(Leading zeros)。
5. 单击  保存输入内容。

说明

如果用仿真器测试项目，则不会在报警文本中输出输出域的值。

说明

报警文本中变量输出域的顺序取决于语言。运行系统语言的顺序用于在 CSV 日志文件中记

录报警。

更改以某一种语言表示的输出域的变量，可导致所修改的输出域出现在以所有其它语言表示

的报警文本的结尾。这会改变日志中输出域的顺序。

说明

不仅可以使用“插入系统参数”(Insert system parameter) 快捷菜单命令在报警文本中输入系

统参数，还可以使用以“@”符号开始和结束的格式指令。要使用格式指令在报警文本中输出

系统参数，请在报警文本的所需位置处输入下列格式指令之一：

• @101%s@ = 应用

• @102%s@ = 用户名

• @100%s@ = 计算机名

• @103%s@ = 注释
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参见

组态数字量报警 (页 888)
组态数字量报警 (页 906)

组态用户报警 (RT Professional)

组态用户报警 (RT Professional)

简介

用户报警用于指示运行系统中的操作员操作。用户报警通过报警编号来触发。对于其它自定

义应用程序，可组态在运行系统中通过脚本触发的用户报警。 

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开。

步骤

要组态用户报警，执行如下操作：

1. 单击“用户报警”(User alarms) 选项卡。

2. 要创建新的用户报警，可在表中双击“<添加>”(<Add>)。
创建了一个新的用户报警。
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3. 要组态报警，在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
– 始终可以更改该报警的对象名称。

– 如果需要，选择报警类别和报警组。

– 如果要显示发送报警的 CPU 编号或 PLC，请在“连接”(Connection) 区域中进行输入。

仅当已经在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡上启用了“CPU/PLC 编号”(CPU/PLC 
number) 报警文本块时，此选项才可用。

4. 在巡视窗口中单击“报警文本”(Alarm texts)，然后组态报警文本。

– 输入报警文本。

– 要创建附加报警文本，请选择“附加文本”(Additional texts)。
– 可以将输出域或附加文本插入到报警文本中。

说明

只能在已经在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡内启用为用户文本块的行内输

入附加文本。

结果

创建了用户报警。

用户报警的附加设置

创建工具提示  
如果要组态报警的工具提示，请按以下步骤操作：

1. 选择用户报警。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 工具提示”(Properties > Properties > Tooltip)，并输入文本。

保存报警状态  
要将报警状态保存到变量，请按如下步骤进行操作： 
1. 选择用户报警。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 状态”(Properties > Properties > Status)，然后选择触发
对进入/离开报警状态和确认请求进行保存的变量和位。

组态事件驱动的任务  
要组态事件驱动的任务，请按如下步骤进行操作：

1. 选择用户报警。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 事件”(Properties > Events)，并为相关事件组态新函数列表。
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参见

组态报警确认 (页 957)
组态报警器的确认 (页 959)
组态确认 (页 957)
组态报警块 (页 879)
组态报警显示抑制 (页 936)

用户报警中的参数输出 (RT Professional)

简介

要显示系统参数或报警参数，请在用户报警中插入相应的输出域。

• 可选择下列系统块作为系统参数：

– 应用

– 用户名

– 计算机名

– 备注

• 在运行系统中可用于触发用户报警的脚本中组态报警参数。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已选择用户报警。

步骤       
要在报警文本中输出参数，请按执行如下操作：

1. 将光标放在报警文本中的所需位置。

2. 要输出报警参数，请在快捷菜单中选择“插入参数域”(Insert parameter field)。
-或者-
要输出系统参数，请从快捷菜单中选择“插入系统参数”(Insert system parameter)。

3. 选择参数。

4. 单击  保存输入内容。

说明

如果用仿真器测试项目，则不会在报警文本中输出输出域的值。
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说明

报警文本中变量输出域的顺序取决于语言。运行系统语言的顺序用于在 CSV 日志文件中记

录报警。

更改以某一种语言表示的输出域的变量，可导致所修改的输出域出现在以所有其它语言表示

的报警文本的结尾。这会改变日志中输出域的顺序。

说明

不仅可以使用“插入系统参数”(Insert system parameter) 快捷菜单命令在报警文本中输入系

统参数，还可以使用以“@”符号开始和结束的格式指令。要使用格式指令在报警文本中输出

系统参数，请在报警文本的所需位置处输入下列格式指令之一：

• @101%s@ = 应用

• @102%s@ = 用户名

• @100%s@ = 计算机名

• @103%s@ = 注释

参见

示例：确定用户报警的报警参数 (页 897)

示例： 组态用户报警的触发器 (RT Professional)

任务         
在下面的示例中，组态一个在运行系统中通过按钮触发的用户报警。 
为此，组态此按钮的“单击”(Click) 事件触发的脚本。 此脚本调用一个报警编号并将关联的

报警设置为“到达”状态。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开。

• 含有报警视图和一个按钮的画面已打开。
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步骤

1. 在“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器中组态用户报警。

在本例中，用户报警的报警编号为“17”。
2. 在画面中组态按钮的“单击”(Click) 事件触发的以下脚本：

 
Sub onClick(byVal item)
    Dim UserAlarm
    Dim ID_UA
    Dim State_UserAlarm
 
    ID_UA = "17"
    State_UserAlarm = "5"
 
    Set UserAlarm = HMIRuntime.Alarms(ID_UA)
    UserAlarm.State = state_UserAlarm
    UserAlarm.Comment = "empty Comment"
    UserAlarm.UserName = "Max Mustermann"
    UserAlarm.Create "MyApplication"
End Sub

结果

如果用户在运行系统中单击此按钮，则将在报警视图中显示组态的用户报警。

参见

示例：确定用户报警的报警参数 (页 897)

示例：确定用户报警的报警参数 (RT Professional)

任务         
在下面的示例中，组态一个在运行系统中通过按钮触发的用户报警。对于用户报警，可以定

义将在报警文本中输出的报警参数。 
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为此，组态此按钮的“单击”(Click) 事件触发的 C 系统函数“TriggerOperatorEvent”。该系统

函数会调用报警编号并传送以下参数：

• 变量名称在报警文本中作为参数 １
• 变量的起始值在报警文本中作为参数 2
• 变量的结束值在报警文本中作为参数 3

说明

脚本中的报警参数

WinCC 具有一系列定义报警参数的函数，例如运行系统 API 接口的

“MSRTCreateMsgInstanceWithCommentPlus”函数。

要求

• 含有报警视图和一个按钮的画面已打开。

• 具有报警编号 0x001 的用户报警已完成组态，使用报警文本中的报警参数 1 - 3。
• 已组态和连接类型“Integer”的变量“HMI_Tag_1”。 

步骤

1. 在画面中组态按钮的“单击”(Click) 事件触发的以下脚本：

 
Void SCFunction_1()
(
int a, b;
a = GetTagDWord ("HMI_Tag_1"); // old value
SetTagDWord("HMI_Tag_1", 100);
b = GetTagDWord ("HMI_Tag_1"); // new value
TriggerOperatorEvent(0x001, 1, "HMI_Tag_1", 0, a, b, "myComment");
}

结果

如果用户在运行系统中单击此按钮，则将在报警视图中显示组态的用户报警。变量名称输出

为参数 1，变量的起始和结束值输出为参数 2 和 3。 
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参见

示例： 组态用户报警的触发器 (页 896)
用户报警中的参数输出 (页 895)

组态报警文本 (RT Professional)

简介

报警的报警文本由报警文本、附加文本和输出字段组成。 报警文本和附加文本是用户文本

块。 多可为每个报警使用 10 个用户文本块。  
每个报警文本可包含 多 255 个字符以及任意数量的输出字段。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已经在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡中启用了用户文本块。

• 已经创建了报警。

步骤 
执行如下操作将附加用户文本块分配给报警的报警文本：

1. 在相应的选项卡中选择要编辑的报警。

2. 要输入报警文本，请在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 报警文本”(Properties > Properties > 
Alarm text)。

3. 也可以将输出字段添加到报警文本。

4. 要输入附加报警文本，请在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 报警文本 > 附加文本”(Properties 
> Properties > Alarm text > Additional text)。
根据在“报警文本块”(Alarm text blocks) 选项卡的“用户文本块”(User text blocks) 下启用的
用户文本块，输入更多附加文本。 

说明

使用滚动按钮  查看文本框中未完全显示的文本。 将显示附加文本行。

结果

您已经为此报警组态了包含附加文本的报警文本。 要在运行系统中进行显示，请在报警视

图中启用这些用户文本块。 
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参见

组态模拟量报警 (页 883)
组态数字量报警 (页 888)

编辑系统事件 (RT Professional)

简介  
只能在有限范围内对系统事件进行更改。 不能删除或创建新系统事件。 

要求

• 已导入系统事件。

• “HMI 报警”编辑器已打开。

步骤

要组态系统事件，执行如下操作：

1. 单击“系统事件”(System events) 选项卡。

2. 选择要编辑的系统事件。

3. 在巡视窗口中更改可编辑的属性。

4. 选择要编辑的系统事件。

5. 在巡视窗口中更改可编辑的属性。

组态事件驱动的任务

要组态事件驱动的任务，请按如下步骤进行操作：

• 要为相关事件组态函数列表，可选择“属性 > 事件”(Properties > Events)。

编辑控制器报警 (RT Professional)

简介

在 STEP 7 中组态控制器报警。控制器报警可用于运行在 STEP 7 环境下的 WinCC 中。 
在 WinCC 中，只能编辑特定于 HMI 设备的控制器报警属性。可编辑的控制器报警属性因具

体应用的 HMI 设备和 PLC 而不同。
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通过使用在 PLC 上为控制器报警组态的显示类别，可过滤显示的针对您的项目的控制器报警。

说明

“自动更新”(Automatic update) 选项

如果为连接 S7-1500 控制器而对控制器报警设置了“自动更新”(Automatic update)，则不能

编辑相应控制器报警的属性。在这种情况下，控制器报警不会显示在“HMI 报警”(HMI alarms) 
编辑器中。

如果文本列表变量用于控制器报警，则编译过程中必须激活“自动更新”(Automatic update)。

要求

• 已建立与 PLC 的连接。

• 已在 STEP 7 中组态报警。

编辑控制器报警

要编辑控制器报警，请按如下步骤进行操作：

1. 在项目导航中双击“HMI 报警”(HMI alarms)。
将打开“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器。

2. 打开“控制器报警”(Controller alarms) 选项卡。

3. 在工作区中选择要更改的报警。

4. 进行更改。因为使用了不同的 HMI 设备的关系，可能无法显示或启用某些控制器报警属性。

编辑 SIMATIC S7 报警

可以在 STEP 7 报警组态系统中编辑这些控制器报警。请按如下步骤进行操作：

1. 在工作区中选择要更改的报警。

2. 从快捷菜单中选择“在 PLC 的报警编辑器中打开”。
STEP 7 报警组态系统打开。

3. 进行更改。

通过显示类别来过滤控制器报警

要通过显示类别过滤控制器报警，请按如下步骤进行操作：

1. 在 HMI 设备下的项目导航中，单击“运行系统设置 > 报警”(Runtime settings > Alarms)。
“控制器报警”(Contoller alarms) 中将显示一个或多个与 PLC 的连接。

2. 针对该连接，选择要显示的控制器报警所属的显示类别。
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说明

更换精简面板设备后控制器报警  
若要在进行从精简面板到精智面板、移动面板或 WinCC RT Advanced 的设备更换（“设备

视图 > 更改设备”(Device view > Change device)）操作后显示控制器报警（PLC 监视报警、

程序报警或系统报警），需要在“运行系统设置 > 报警 > 控制器报警”(Runtime settings > 
Alarms > Controller alarms) 下为相应连接激活“显示类别”(Display classes) 设置。 

结果

只有那些显示类别已在 HMI 设备上启用的控制器报警，将在“HMI 报警”编辑器的“控制器

报警”(Controller alarms) 选项卡上显示出来。

参见

控制器报警 (页 831)
将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (页 1027)

组态操作员输入报警 (RT Professional)

简介

可选择触发操作员输入报警的操作过程。操作员输入报警的组态取决于操作的对象和操作类

型。 
对于某些对象的操作，例如在 I/O 域或列表域中输入值，可在对象上激活属性“操作员输入

日志”(Operator input log)。无法在操作员输入日志中编辑报警布局。操作员操作报告包含执

行过程值块 2 中的操作之前的值，以及过程值块 3 中更改后的值。

属性“请求目的”(Request motive) 指定操作目的是否由操作员记录。启用此选项后，操作员

可在完成对话框中的操作后输入操作目的（原因）作为报警。操作员操作报告会记录在报警

系统中。操作目的作为操作员输入报警的注释显示在历史报警列表中（长期）。在注释对话

框中，仅显示“12508141”的旧值和新值。

要求

• 已打开“画面”(Screens) 编辑器。 
• 已创建了 I/O 域。

• 每个对象与一个变量相关联。 
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步骤

1. 选择该 I/O 域。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 安全”(Properties > Properties > Security)。
3. 要使用对象的操作员输入，选择选项“日志>操作员操作报告”(Log > Operator Actions 

Report)。
4. 若要记录操作目的，启用属性“请求目的”(Request motive)。

结果

当用户在运行系统的 I/O 域中执行操作时，将触发组态的操作员输入报警。操作对象时，将

在运行系统中打开一个对话框，操作员可在此对话框中输入文本。

参见

列表框 (页 451)
符号 I/O 域 (页 526)
组合框 (页 434)
滚动条 (页 380)

组态报警视图的操作员输入报警 (RT Professional)

简介

报警视图的操作员输入报警是预组态的系统报警。可使用“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器管

理系统报警。在“画面”(Screens) 编辑器中，组态报警视图的操作员输入报警的触发条件。 

要求

• 已从 HMI 设备导入系统报警。

• “画面”编辑器已打开。

• 已经创建“报警视图”对象。  
• 在“HMI 报警”编辑器中激活报警文本块。  
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步骤

要组态报警视图的操作员输入报警，请执行如下步骤：

1. 选择报警视图。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 操作员输入报警”(Properties > Properties > Operator input 
alarms)。

3. 在要输出操作员输入报警的报警视图中激活操作员操作。
“报警编号”(Alarm number) 输出字段中将显示针对此操作员操作的预组态操作员输入报警的
报警编号。 

4. 要为此操作员操作输出另一个报警，请输入此报警的报警编号。

5. 要指定在操作员输入报警中显示的列，请在“报警文本块”(Alarm text blocks) 中单击  按钮。
随即打开一个对话框。 

6. 要启用随操作员输入报警一起输出的报警文本块，请选择“报警文本块”(Alarm text blocks)。
7. 在“操作员输入报警的报警组”(Alarm group of operator input alarm) 下，指定要随系统报警

一同输出的报警文本块。在“输出为”(Output as) 下定义报警文本块的内容应输出为文本还是
输出为值。

说明

可在“HMI 报警”编辑器的“系统报警”(System alarms) 选项卡中可找到系统报警及其报

警编号。

结果

当用户在运行系统的报警视图中执行操作时，将显示所组态的操作员输入报警。 

4.2.2.7 组态报警回路 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

组态的 Loop-In-Alarm 用于切换到包含错误相关信息的画面。

说明

组态包含错误相关信息的画面。未提供可根据所选错误报警自动调用的标准画面。 

要求

• 已创建由 Loop-In-Alarm 调用的画面。

• “HMI 报警”编辑器已打开。
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步骤

要为报警组态 Loop-In-Alarm，请按如下步骤进行操作：

1. 单击包含要为其组态 Loop-In-Alarm 的报警的选项卡。

2. 选择报警。

3. 在巡视窗口中，选择 "属性 > 事件 > Loop-In-Alarm"。
4. 选择“ActivateScreen”系统函数。

5. 选择 Loop-In-Alarm  要调用的画面作为参数.

说明

要为带有“报警行”格式的报警视图组态 Loop-In-Alarm ，可使用带有下列系统函数的按

钮：

• “EditAlarm”用于按键式的 HMI 设备

• “AlarmViewEditAlarm”用于非按键式的 HMI 设备

该系统函数将触发“Loop-In-Alarm”事件。报警行没有按钮。

结果

如果在运行系统中选择报警视图中的报警并单击“Loop-In-Alarm”按钮，将打开一个带有所选

报警相关信息的画面。

即使选择多个报警，在首次单击“Loop-In-Alarm”按钮时，只能确认一个报警（前提是它需要

确认）。始终执行针对“Loop-In-Alarm”报警事件存储的系统函数，不管报警是否需要确认。 
下次单击“Loop-In-Alarm”按钮时，仅执行针对“Loop-In-Alarm”报警事件存储的系统函数。

说明

如果此报警未组态 Loop-In-Alarm，按“Loop-In-Alarm”按钮没有任何反应。 
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参见

使用报警窗口、报警视图 (页 996)
基本报警视图，应用报警窗口 (页 999)
报警视图 (页 1007)
组态模拟量报警 (页 883)
组态数字量报警 (页 888)

4.2.2.8 “HMI 变量”编辑器中的报警

组态数字量报警 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

在 WinCC 中，可在“HMI 变量”编辑器中创建和编辑数字量和模拟量报警（包括触发变

量）。 

说明

如果在“HMI 变量”编辑器中删除、移动或复制对象，则更改在“HMI 报警”编辑器中也生效。

要求

“HMI 变量”编辑器已打开。

步骤       
要组态数字量报警，请按如下步骤进行操作：

1. 要创建变量，在工作区顶部的表中单击“<添加>”。
创建了一个新变量。 

2. 根据需要组态内部或外部变量。

– 使用数据类型“Int”或“UInt”选择 HMI 变量。

– 选择 PLC 变量时，请使用数据类型“Int”或“Word”。 PLC 变量的输入和输出区不适合用

作触发器。

3. 在工作区顶部选择该变量。

4. 在工作区底部的“数字量报警”(Discrete alarms) 选项卡上，单击表中的“<添加>”。
为变量创建新数字量报警。 如果您选择了错误的数据类型，则将在数字量报警中标记该变量。
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5. 在巡视窗口中组态数字量报警：

– 在“属性 > 属性 > 常规 > 报警文本”(Properties > Properties > General > Alarm text) 下
输入报警文本。

也可以将输出域插入到报警文本中。

– 选择报警类别。

– 在“属性 > 触发器”(Properties > Trigger) 下选择变量中触发数字量报警的触发位。 
6. 可以创建额外的数字量报警以监视变量。

说明

只能使用一个报警类型监视一个变量。 因此，应为变量创建模拟量报警或数字量报警。

结果

在“HMI 变量”编辑器中创建组态的数字量报警，并在“HMI 报警”和“HMI 变量”编辑器中显

示它们。 

参见

组态数字量报警 (页 869)
模拟量报警中的参数输出 (页 887)
使用变量 (页 579)

组态模拟量报警 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

在 WinCC 中，可在“HMI 变量”编辑器中创建数字量报警和模拟量报警（包括触发变量）。 
也可像在“HMI 报警”编辑器中一样，对报警进行编辑。 多可为变量创建两个范围值。 使
用模拟量报警监视这些限值。

要求

“HMI 变量”编辑器已打开。

使用报警
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步骤   
要在“HMI 变量”编辑器中组态模拟量报警，请按如下步骤进行操作：

1. 要创建变量，在工作区顶部的表中单击“<添加>”。
创建了一个新变量。 

2. 根据需要组态内部或外部变量。

3. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 范围”(Properties > Properties > Range) 下组态该变量的范围
值：

– 选择使用“常量”或“HMI 变量”作为范围值的限值。 如果选择“HMI 变量”，则打开

对象列表。 选择希望使用的变量。

1. 单击工作区底部的“模拟量报警”选项卡。
为这两个范围值创建模拟量报警。

2. 选择一个模拟量报警并在巡视窗口中组态此报警：

– 在“属性 > 属性 > 常规 > 报警文本”(Properties > Properties > General > Alarm text) 下
输入报警文本。

– 也可以将输出域插入到报警文本中。

– 可以更改默认的报警类别。

3. 像在“HMI 报警”编辑器中一样组态模拟量报警。

4. 完成对所有模拟量报警的组态。

说明

只能使用一个报警类型监视一个变量。 因此，应为变量创建模拟量报警或数字量报警。

结果

在“HMI 变量”编辑器中创建组态的模拟量报警，并在“HMI 报警”和“HMI 变量”编辑器中显

示它们。 

使用报警
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参见

模拟量报警中的参数输出 (页 887)
组态模拟量报警 (页 883)
使用变量 (页 579)

4.2.3 组态报警输出

4.2.3.1 组态报警输出概述 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

组态报警输出时需完成的步骤     
在 WinCC 中按以下步骤组态报警输出：

1. 创建报警视图
使用“画面”编辑器中的显示和控制对象在运行系统中显示报警。也可为已记录的报警组态
报警视图。

2. 组态确认
在“画面”编辑器中，可设置将触发确认的操作员操作。 

3. 组态报表
可以在“报表”编辑器中创建报表以打印运行系统中的报警。在“调度程序”、“画面”、
“HMI 报警”或“HMI 变量”编辑器中，定义触发报表打印的时间和方式。 

说明

设备相关性

报表和记录并非在所有 HMI 设备上均可用。

说明

请注意，若直接在运行系统中打印报警，则仅支持 ASCII 字符。

使用报警
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其它组态任务

根据项目要求，可能需要执行其它任务来组态报警视图：

1. 设置权限
为确保只有获得授权的操作员才能处理报警，可为报警视图及 HMI 设备上的功能键分配权限。

2. 组态报警视图的过滤
可在“画面”编辑器中组态运行系统中的报警过滤。也可以组态仅显示选定报警的报警视图。

3. 组态操作员输入报警
在“画面”编辑器中，组态 HMI 设备的操作员控件上的操作员输入报警。将输出预组态的操
作员输入报警用于操作员操作。操作员输入是例如确认报警之类的输入。

参见

组态报警视图 (页 910)
组态报警视图 (页 926)
报告报警 (页 950)

4.2.3.2 组态报警视图

显示报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

在 HMI 设备上显示报警的选项

WinCC 提供了下列选项用于在 HMI 设备上显示报警： 
• 报警视图

报警视图在画面中组态。 根据已组态的大小，可以同时显示多个报警。 可以组态具有不

同内容的多个报警视图。

• 报警窗口

报警窗口在“全局画面”编辑器中组态。 根据已组态的大小，报警窗口可同时显示多个

报警。 报警窗口的关闭和重新打开均可通过事件触发。 要在组态期间隐藏报警窗口，可

在其自身层级上创建一个报警窗口。

使用报警
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其它信号

• 报警指示器

报警指示器是可组态的图标。 当报警到达时，报警指示器将显示在 HMI 设备上。 在“全

局画面”编辑器中组态报警指示器。

报警指示器具有两种状态：

– 闪烁： 至少存在一条需要确认的未决报警。

– 静态： 报警已确认，但其中至少有一条尚未离去。

报警指示器还将根据 HMI 设备显示未决报警数。

• 电子邮件通知

当带有特定报警类别的报警到达时，若要通知除操作员之外的人员（如工程师），可将

该报警类别分配给电子邮件地址。

说明

设备相关性

电子邮件通知并非在所有 HMI 设备上均可用。

• 系统函数

可以为报警相关的事件组态一个函数列表。 事件发生时，必须在运行系统中执行这些函

数。 
在 WinCC 中使用针对报警的系统函数，而不是通过工具栏，来控制报警视图或报警窗口。

在运行系统中显示预定义的报警类别  
下表显示了在报警视图中用于显示预定义报警类别的符号：

报警类别 显示的图标

“诊断事件” S7
“错误” !
“系统” $
“警告” <无符号>

参见

报警的系统函数 (页 1031)

使用报警
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组态报警视图

为已激活报警组态报警视图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在运行系统中，当前报警显示在报警视图或报警窗口中。

要求

• 画面在“画面”编辑器中打开。

• 打开“工具”任务卡。

使用报警

4.2 使用报警 
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为报警视图组态报警   
要指定将显示在报警视图中的报警，请按如下步骤进行操作：

1. 从“工具”(Tools) 任务卡将“报警视图”对象插入到画面中。

2. 选择报警视图。

– 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 视图 > 当前报警状态”(Properties > 
Properties > General > View > Current alarm states)。
设置使用和/或不使用强制确认显示报警。

使用报警
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– 要在报警缓冲区中显示所有报警，可启用“报警缓冲区”。

使用报警
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3. 在表中，激活要在报警视图中显示的报警类别。

4. 在“属性 > 属性 > 视图 > 用于显示区的控制变量”(Properties > Properties > View > Control tag 
for display area) 下，定义返回报警显示起始日期的变量。

说明

设备相关性

“用于显示区域的控制变量”(Control tag for display area) 属性不是对所有 HMI 设备都适用。

使用报警
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组态报警视图的布局   
要指定报警如何在报警视图中显示，请按如下步骤进行操作。

1. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 布局 > 设置 > 每个报警的行数”(Properties > Properties > 
Layout > Settings > Lines per alarm) 下指定为每个报警显示的行数。

2. 在“属性 > 属性 > 视图”(Properties > Properties > View) 中，选择可用于 HMI 设备的控制元素。

3. 在“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns) 下组态列：

– 在“可见列”下，选择将在报警视图中输出的列。

– 在“属性列”下，定义列的属性。

– 在“排序”下，选择报警的排序顺序。

说明

在报警视图的快捷菜单中选择“编辑“命令，以激活报警视图。 在激活模式下，可以

设置列宽和位置。 要启用报警视图，将缩放因子设置为 100 %。

只要在画面中取消选择该对象，即禁用报警视图。

结果

不同报警组的报警于运行时在报警视图中输出。 

使用报警
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参见

创建报警类别  (页 855)
组态报警窗口 (页 919)
显示已记录的报警 (页 925)

为 S7 诊断报警组态报警视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介     
要显示 S7 诊断报警，可为预定义的 "Diagnosis Events 报警类别组态报警视图或报警窗口。

在 HMI 设备的运行系统设置中，激活相应的诊断报警。

说明

设备相关性

• “Diagnosis Events”报警类别并非在所有 HMI 设备上均可用。

• 只能出于连接 SIMATIC S7-300/400 控制器的目的，为 HMI 设备激活“SIMATIC S7 诊断报
警”(SIMATIC S7 diagnostic alarm) 类型的系统定义的控制器报警。

说明

使用系统诊断视图和/或系统诊断窗口

只要 HMI 项目中的系统诊断视图或系统诊断窗口可用，就会下载屏幕对象的报警文本以进

行系统诊断，然后进行使用。因此，当系统诊断视图或系统诊断窗口始终被视为已启用时，

“运行系统设置 > 报警 > 系统报警 > 显示报警文本”(Runtime settings > Alarms > System 
alarms > Show alarm text) 选项不起作用。在这种情况下，启用此选项不会减少运行系统文

件的大小。

要求

• 已在“画面”编辑器中组态报警视图或报警窗口

• 已与 SIMATIC S7-300/400 控制器建立连接。

使用报警
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组态 S7 诊断报警的显示     
要组态 S7 诊断报警的显示，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中选择“运行系统设置 > 报警”(Runtime settings > Alarms)。
2. 在“系统事件”(System events) 下，选中复选框“S7 诊断报警（数目）”(S7 diagnostic alarms 

(number))。
3. 要同时显示 S7 诊断报警和文本，请激活“带事件文本”(With event text)。
4. 打开带有报警视图的画面并选择报警视图。

5. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 显示 > 报警类别”(Properties > Properties > General 
> Display > Alarm class > Diagnosis Events)。

6. 继续为当前报警的显示组态报警视图。

结果

在运行系统中，报警视图显示控制器的 S7 诊断报警。 

为已记录报警组态报警视图

简介

在运行系统中，已记录报警显示在报警视图或报警窗口中。

使用报警
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要求

• 已在“画面”编辑器中组态报警视图或报警窗口

• 已在“日志”编辑器中创建报警日志。

• 已在“HMI 报警”编辑器中为报警指定“可记录”(loggable) 属性。

为已记录报警组态报警视图   
要为已记录报警组态报警视图，请按如下步骤进行操作：

1. 打开带有报警视图的画面并选择报警视图。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 报警日志”(Properties > Properties > General > 
Alarm log)。

3. 单击“....”按钮并选择报警日志。

4. 继续为当前报警的显示组态报警视图。

结果

在运行系统中，已记录报警会输出到报警视图中。 

组态报警窗口 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

报警窗口显示当前报警。 报警窗口在“全局画面”编辑器中组态。 未将报警窗口分配给任

何画面。 根据组态，当属于特定报警类别的报警处于激活状态时，报警窗口将打开。 根据

组态，确认前窗口不会关闭。 即使报警处于未决状态且已显示，仍然可以使用 HMI 设备。 报
警窗口的显示和组态与报警视图类似。  
要在组态期间隐藏报警窗口，可在其自身层级上创建一个报警窗口。 

要求

• “全局画面”编辑器已打开。

• 已显示“工具”任务卡。

• 巡视窗口已打开。

使用报警
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步骤   
组态报警窗口的步骤如下：

1. 从“工具”(Tools) 任务卡将“报警窗口”对象插入到全局画面中。

2. 报警窗口的组态方式与报警视图相同。

3. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 模式 > 窗口”(Properties > Properties > Mode > Window) 下，选
择在运行系统中报警窗口如何反应以及如何操作。

– 如果在运行系统中进行画面切换后报警窗口要保留原焦点，则激活“模式”。

此选项很重要，因为系统不支持使用 <Ctrl+TAB> 在画面和不同窗口之间进行来回切换。

结果

在运行时，所选报警类别的报警将显示在报警窗口中。 

参见

为已激活报警组态报警视图 (页 912)
创建报警类别  (页 855)

组态报警指示器  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

报警指示器使用警告三角来表示报警处于未决状态或要求确认。如果产生组态的报警类别中

的报警，则显示报警指示器。   
报警指示器具有两种状态：

• 闪烁：至少存在一条需要确认的未决报警。

• 静态：至少有一个已确认的报警尚未离开。

在组态期间，指定在操作报警指示器时运行系统是否必须打开报警窗口。

要求

• “全局画面”编辑器已打开。

• “工具”(Tools) 任务卡已打开。

• 巡视窗口处于打开状态。

使用报警
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步骤

组态报警指示器的步骤如下：

1. 将“报警视图”(Alarm view) 对象从“工具”(Tools) 任务卡插入到工作区中。

2. 选择报警指示器。

3. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下，选择将通过报警
视图显示的报警类别。
指定是否要在报警视图中显示未决的报警和/或已确认的报警。

4. 在“属性 > 事件”(Properties > Event) 下，将系统函数“ShowAlarmWindow”分配给报警视图的
事件。

说明

如果在画面或模板中组态了永久性区域，则不要将报警窗口和报警视图放在永久性区域

附近。否则，报警窗口和报警视图将不会在运行系统中显示。但是，在“全局画面”编

辑器中看不见永久性区域。

结果

如果在运行系统中所选报警类别中的报警处于未决状态或需要确认，则显示报警视图。当用

户操作报警视图时，报警窗口将打开。 

使用报警
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组态报警过滤 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可以在增强的报警视图中过滤报警的显示。条件始终为字符串。有两种方式可过滤报警视图：

• 在 WinCC 中组态固定的条件。

在运行系统中，将显示报警文本中包含指定完整字符串的所有报警。

• 在运行系统中过滤报警视图。

在运行系统中，过滤器变量通过 I/O 域在报警视图中设置相关字符串，如下所述。 
过滤器影响报警视图中的显示。报警缓冲区中的所有报警将被保留。 

要求

• 已组态报警视图。

• 已打开带有报警视图的画面。

• 巡视窗口已打开。

使用报警
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为固定字符串组态过滤器

1. 选择报警视图。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 报警过滤器”(Properties > Properties > Alarm Filter)。
3. 在“过滤器字符串”(Filter string) 中输入过滤器字符串。

结果

在运行系统中，将仅显示报警文本中包含过滤器中完整字符串的报警。

为可变字符串组态过滤器       
1. 选择报警视图。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 过滤器”(Properties > Properties > Filter)。

使用报警
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3. 从“过滤器变量”(Filter tag) 中选择一个变量。变量必须为“String”类型。

4. 在画面中，组态一个用来在运行系统中输入过滤器字符串的 I/O 域。

– 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 格式 > 显示格式 > 字符串”(Properties > 
Properties > General > Format > Display format > String)。

– 要将 I/O 域链接到报警视图，选择“过程”(Process) 来设置为报警视图所选的过滤器变

量。

结果

如果在运行系统中向 I/O 域内输入字符串，则只有报警文本中恰好包含该字符串的报警才会

在报警视图中显示出来。 
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如果已组态永久组态的字符串和过滤器变量，运行系统将根据过滤器变量的内容过滤报警。

如果过滤器变量为空，则永久组态的字符串将被用作过滤器。 

说明

无法对下列报警视图进行过滤：

• 简单报警视图

• 报警行

• 报警窗口

• 已记录报警的报警视图

参见

使用变量 (页 579)

显示已记录的报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在报警视图中显示运行系统中已记录的报警。 报警视图显示一个报警日志的内容。   

应用

例如，要在轮班结束时查看处理过程的相关信息。

要求

• 已经创建了报警日志。

• 已打开一个画面。

• 巡视窗口已打开。

步骤

组态报警视图以输出报警日志的步骤如下：

1. 在画面中组态报警视图。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 显示 > 报警日志”(Properties > Properties > General > 
Display > Alarm log) 下，选择所需的报警日志。
可随时创建新的报警日志。
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结果

在运行期间，记录到所选报警日志中的报警将出现在报警视图中。

说明

在运行时，记录的报警文本不显示，而只显示当前项目中的报警文本。 记录的报警文本只

用于日志文件的外部判断。

如果显示的报警日志组态不同，则显示的报警文本可能与已记录的报警文本不对应。 

参见

为已激活报警组态报警视图 (页 912)

4.2.3.3 组态报警视图 (RT Professional)

显示报警 (RT Professional)

在 HMI 设备上显示报警的选项

WinCC 提供了下列选项用于在 HMI 设备上显示报警： 
• 未决报警和离开报警的报警视图

针对画面组态报警视图。 根据已组态的大小，可以同时显示多个报警。 还可以在不同的

画面中组态具有不同内容的多个报警视图。 使用“历史报警列表（短期）”(Historical 
alarm list (short-term)) 视图和“历史报警列表（长期）”(Historical alarm list (long-
term)) 视图显示离开报警。

• 统计值的报警视图

报警视图的“报警统计”(Alarm statistics) 视图显示统计信息，例如报警的频率和显示持

续时间。

• 报警组的状态变量

可使用报警组的状态变量来显示该报警组的报警状态变化情况。 可在“画面”编辑器中

自定义显示。
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其它信号

• 报警器

除报警视图外，WinCC 还可以在工厂内以灯光报警或声音报警的形式显示报警。 报警器

可以是汽笛或警告灯。

• 系统函数和脚本

可以为报警相关的事件组态一个函数列表。 事件发生时，必须在运行系统中执行这些函

数。 
要通过工具栏以外的方式控制报警视图，可在 WinCC 中使用针对报警的系统函数。

参见

状态变量的位分配 (页 1111)
报警组的变量 (页 849)
报警的系统函数 (页 1031)

组态报警视图 (RT Professional)

简介

报警视图可显示当前报警和已记录的报警。如有必要，报警视图可显示来自所有报警类别的

报警。组态报警过滤的标准。 

要求

• 打开了一个画面。

• 打开“工具”任务卡。

使用报警

4.2 使用报警 

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 927



操作步骤    
要组态报警视图，请按如下步骤进行操作：

1. 从“工具”(Tools) 任务卡将“报警视图”对象插入到画面中。

2. 在巡视窗口中，选择报警视图并单击“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
– 在“显示 > 类型”(Display > Type) 下，选择希望在报警视图中作为默认报警显示的报

警类型。

– 在“显示 > 显示”(Display > Display) 下，选择将要显示的报警。可以显示或隐藏要在

显示中进行抑制的报警。

– 操作员在运行系统中双击报警会启动特定操作。请在“显示 > 双击”(Display > Double-
click) 下指定这一操作。如果希望不仅仅使用“Loop-In-Alarm”按钮来触发 Loop-In-
Alarm ，请选择“Loop-In-Alarm”。
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– 在“时基”(Time base) 下选择所需的时基。

3. 要指定报警视图的外观，在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > 
Appearance)。

4. 要指定报警视图中标题、内容和表格线的外观，请选择“属性 > 属性 > 表格”(Properties > 
Properties > Table)。
– 要指定运行系统中所选报警的显示情况，请选择“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 选

择”(Properties > Properties > Table > Table - Select)。
– 如果要指定运行系统中报警的排序方法，请选择“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 排

序”(Properties > Properties > Table > Table - Sorting)。
5. 要指定运行系统中报警的排序顺序，请选择“属性 > 属性 > 报警列表”(Properties > Properties 

> Alarm list)。
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组态报警视图的报警块    
1. 要组态报警视图的报警块，请在“属性 > 属性 > 块”(Properties > Properties > Blocks) 下的巡

视窗口中取消选中“接受项目设置”(Accept project settings) 选项。

2. 要使用报警视图中的报警块，请激活“已选择”(Selected) 列中的报警块。

3. 要为报警视图中报警块的列标题赋予自定义的标签，请更改“标签”(Label) 列中的文本。

4. 要更改报警视图列中报警块的文本长度和对齐方式，请更改“长度”(Length) 和“对
齐”(Alignment) 列中的条目。

5. 要激活运行系统中报警块的闪烁，请选中“闪烁”(Flashing) 列中的复选框。

6. 要将报警视图列中报警块的内容显示为文本、图标或文本和图标，请选中“内容显示
为”(Content as) 列中的相应条目。

说明

并非所有的报警块内容都可显示为图标。关于某些系统块内容可显示为图标的概述，请

参见“系统块的描述 (页 1037)”。

7. 要将报警视图列中报警块的标题显示为文本、图标或文本和图标，请选中“标题显示为”(Title 
as) 列中的相应条目。

说明

并非所有的报警块标题都可显示为图标。

8. 在“格式”(Format) 列中指定报警块的格式。此选项并非对每个报警文本块都可用。

9. 要将报警块显示为报警视图中的列，请在“可见”(Visible) 列中激活“属性 > 属性 > 
列”(Properties > Properties > Columns) 下报警块对应的列。 

组态报警视图列    
1. 要定义报警视图列的排列顺序，请在“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns) 

下的巡视窗口中选择一行。然后，使用箭头按钮将该行移动到所需位置。

2. 在“排序方向”(Sort direction) 列中为各激活的列指定排序方向。

3. 在“排序顺序”(Sorting order) 列中通过指定“1”到“4”的各值来定义排序顺序。

说明

仅当警报视图中 多包含四列时，排序功能才可用。

组态报警视图中的工具栏和状态栏    
1. 要指定工具栏布局，请选择“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 常规”(Properties > Properties 

> Toolbar > Toolbar - General)。
2. 选择“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 操作员输入元素”(Properties > Properties > Toolbar > 

Toolbar - Operator input elements)，启用要包含在报警视图工具栏中的操作员输入元素。

使用报警

4.2 使用报警 

可视化过程

930 系统手册, 11/2022, 在线文档



3. 要指定状态栏布局，请选择“属性 > 属性 > 状态栏 > 状态栏 - 常规”(Properties > Properties 
> Status bar > Status bar - General)。

4. 选择“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏 - 操作员输入元素”(Properties > Properties > Toolbar > 
Toolbar - Operator input elements)，启用要包含在报警视图的状态栏中的操作员输入元素。

结果

不同报警组的报警于运行时在报警视图中输出。要在运行系统中更改视图，请在报警视图工

具栏上单击所组态的按钮。 

参见

组态报警视图的过滤器 (页 931)
组态报警统计 (页 933)
组态报警类别的状态文本 (页 858)
系统块的描述 (页 1037)

组态报警视图的过滤器 (RT Professional)

简介

WinCC 支持为报警视图组态不同的过滤器：

• 标准过滤器

操作员不能在运行系统中访问标准过滤器。可以复制已组态的标准过滤器以便在其它报

警视图中使用。

• 自定义过滤器

操作员可以在运行系统中更改自定义过滤器。自定义过滤器只能在单报警视图中使用。

要求

• 已在“画面”编辑器中打开带有已组态报警视图的画面。

• 巡视窗口已打开。

步骤     
1. 在巡视窗口中，选择报警视图并单击“属性 > 属性 > 过滤器 > 报警过滤器”(Properties > 

Properties > Filter > Alarm filter)。
2. 要组态自定义过滤器，请单击“自定义”(Custom) 选项卡。
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3. 定义一个或多个过滤器。对于每个过滤器，请在“表达式”(Expression) 下通过条件和值来指
定一个或多个过滤条件。

4. 要组态标准过滤器，请选择“标准”(Standard) 选项卡。
可组态多个标准过滤器并为相应的报警视图分别激活。 

5. 输入标准过滤器的名称及注释。

6. 要组态该过滤器，请在“过滤器”(Filter) 对话框中选择准则、条件和标准过滤器的值。

按过程值过滤

不可输入文本来作为过程值的条件。如果要按照文本块的文本进行过滤，或者按照所表示的

过程变量进行过滤，请执行如下步骤：

1. 将此过程值作为用户文本块的报警文本插入报警中。

2. 在运行系统中，使用  按钮按照“报警文本”(Alarm text) 报警文本块中的文本来过滤报警。

在多站系统中，确保对于所有服务器，客户端的“指定选择”(Specify selection) 对话框中所

显示的内容都具有相同的名称。 

按时间过滤

如按时间过滤，则在报警视图的时基改变时，起始值和停止值不会自动调整。 
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示例

PC 位于“UTC + 1 小时”时区，报警视图的时基为“本地时区”。需按照 10:00 到 11:00 的
时间进行过滤。将时基转换为“UTC”。在此情况下，要显示与此前相同的报警，应将过滤器

的起始值和停止值分别改为 9:00 和 10:00。 

参见

过滤报警视图的 SQL 语句 (页 1041)

组态报警统计 (RT Professional)

简介   
报警统计包含对报警视图中已记录报警的统计计算。报警统计还包含对已组态报警文本块的

选择。如果相应的内容为动态内容，则报警文本块将显示 后一个进入报警的数据。可分别

对报警统计的各列进行编译。 
报警统计包含以下统计计算：

• 报警率

系统会计数状态为“进入”(Incoming) 的报警在日志中出现的频率。如果某报警编号未出

现，则统计中将不会包括该报警编号。

• 报警的总显示时间（以秒为单位）。

以下报警状态之间的时间段可以作为计算变量：

– “进入/进入”（总和 +/+），

– “进入/离开”（总和 +/-）
– “进入/首次确认”（总和 +/*1）
– “进入/第二次确认”（总和 +/*2）
每种类型的计算都可表示为报警统计中的一列。

• 报警的平均显示时间（以秒为单位）

以下报警状态之间的时间段可以作为计算变量：

– “进入/进入”（平均值 +/+），

– “进入/离开”（平均值 +/-）
– “进入/首次确认”（平均值 +/*1）
– “进入/第二次确认”（平均值 +/*2）
每种类型的计算在报警统计中都显示为一列。

确认时间的计算包括“已确认”(Acknowledged) 的报警状态。此状态既包括紧急确认又包括

通过 PLC 的确认。
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要求

• “画面”编辑器已打开。

• 已创建带有报警视图的画面。

组态报警统计函数     
执行如下操作来组态报警统计的函数：

1. 在巡视窗口中，选择报警视图并单击“属性 > 属性 > 报警统计 - 常规”(Properties > Properties 
> Alarm statistics - General)。

2. 如果要限制计算周期，需在“时间范围”(Time range) 下激活“使用时间范围”(Use time range) 
选项。指定频率。

3. 如果要定义将在报警统计中处理的 大报警数量，请在“数据记录 > 大数据记录数量”(Data 
records > Maximum number of data records) 中输入一个值。
此设置要求满足以下条件：

– 计算过程中报警的数量大于所组态的“可读取的 大数据记录数”。

– 并未组态计算周期。

4. 如果要在超出此值时输出警告，请激活“达到限值时发出警告”(Warning when limit is 
reached) 选项。
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设置报警统计

执行如下操作来设置报警统计的各个列：

1. 在巡视窗口中，选择报警视图并单击“属性 > 属性 > 报警统计 - 元素”(Properties > Properties 
> Alarm statistics - Elements)。

2. 在表格中，启用要在运行系统中显示的报警统计列。

3. 如果要指定运行系统报警视图中列的布局，请在巡视窗口中选择一行。使用  和  按钮
将该行移动到所选的位置。
报警统计的各列在运行系统中的显示顺序与巡视窗口中各行的排列顺序相同。

4. 在“排序依据”(Sort by) 中为各行指定排序方向。

5. 在“排序顺序”(Sort order) 中通过指定 1 到 4 的各值来指定排序顺序。

说明

只有在报警统计视图中所包含的列不超过四个时，才可激活排序功能。
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结果

在运行系统中，操作员在报警视图中单击  按钮来查看“报警统计”(Alarm statistics)。

说明

只有在认为状态为“进入”的报警在结果的数量上比较合适时，才会使用状态为“已确认”和

“离开”的报警。

如果确认具有单模式确认的报警或者对具有双模式确认的报警仅确认一次，则“传入/首次

确认”和“传出/第二次确认”报警状态就会在统计计算中使用。

如果在 PLC 和运行系统中多次将待决的报警禁用和启用，则也会多次将该报警以“进入”状

态输入到日志中。该报警也将多次包括在分析中。 

组态报警显示抑制 (RT Professional)

报警显示抑制概述 (RT Professional)

简介                 
通过抑制报警的显示来减轻工厂操作员要处理的信息量。如果仅显示所选的报警，操作员可

将注意力集中在主要的报警。

要求

在报警视图中组态了“显示报警”(Show alarm) 和“隐藏报警”(Hide alarm) 按钮。
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抑制报警显示的方法 
抑制进入报警的显示共有两种方法： 
• 自动显示抑制

报警会根据特定的工厂状态显示出来。可在各报警中输入这些工厂状态来作为显示抑制

掩码。设计工程师为各个设备状态指定具体的值。 
要将当前的工厂状态传送到报警系统，应创建一个带有显示抑制变量的报警组。该显示

抑制变量会返回工厂状态的值。 
向该报警组中分配那些在特定设备状态下不在运行系统中显示的报警。 
示例：

在“关闭”(Shutdown) 设备状态下，要抑制通常在此状态下出现的报警的显示。“与 PLC 
的在线连接被取消”(Online connection to the PLC was dropped) 报警仅在“关

闭”(Shutdown) 过程中不显示。

说明

如果已为某报警指定显示抑制掩码，但该报警未分配到任何报警组中，则在运行系统中

将不会抑制该报警。

如果报警未分配到任何报警组中，则即使带有显示抑制掩码，也不会在运行系统中被抑

制。如果要在运行系统中抑制特定报警的显示，则必须始终将其分配到报警组中。

说明

只能对自定义报警组使用显示抑制变量。

• 手动显示抑制

必要时，用户可使用报警视图中的“隐藏报警”(Hide alarm) 按钮抑制对报警的显示。 
必要时，用户可使用“显示报警”(Show alarm) 按钮再次显示报警。 
超过可组态时间后，系统会再次显示这些报警。 
要启用对手动显示抑制的报告，可组态一个在手动抑制显示时触发的相应用户报警。然

后在报警视图中将此用户报警组态为针对操作员“抑制”操作的一个操作员输入报警。

已抑制显示的报警的属性

以下各项适用于已抑制显示的报警：

• 在以下报警视图显示模式下，可使用以下按钮来恢复对此类报警的显示：

– 显示“当前报警”

– 显示“历史报警列表”（短期）

– 显示“历史报警列表”（长期）

• 此类报警在“隐藏报警”(Hidden alarms) 显示画面中记录和显示。
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• 此类报警也会被记入日志。

• 如果已为此类报警设置报警器，则报警器不会被触发。

手动显示抑制

以下属性仅适用于显示被手动抑制的报警。

• 报警会在达到缩设置的时间后恢复显示。

• 对于需要确认的报警，通过手动抑制其显示便可完成确认。

• 要启用对手动显示抑制的报告，可组态一个在手动抑制显示时触发的相应用户报警。

自动显示抑制

以下属性仅适用于显示被自动抑制的报警。

• 此类显示抑制不会触发操作员输入报警。

• PLC 将确认需要确认的报警。

在需要确认的报警被抑制时，PLC 会确认该离开报警。如果某报警没有“离开”状态，则 
PLC 会立即确认该报警。

注意

无需确认

使用自动显示抑制时，原本需要确认的报警不必再进行确认。因此，应仅在已组态的设

备状态下对那些无需操作员操作的报警使用自动显示抑制。

相互作用 
抑制报警显示的两种方法的相互作用方式如下：

• 如果报警为自动抑制，可根据需要使用“隐藏报警”(Hide alarm) 和“显示报警”(Show 
alarm) 按钮来显示和隐藏报警。

• 已使用“隐藏报警”(Hide alarm) 按钮手动抑制了报警的显示。

如果设备的状态发生改变，但又达不到自动抑制此报警显示的条件，则会再次显示该报

警。 
不得超过为显示抑制持续时间所定义的时间。

• 已通过“隐藏报警”(Hide alarm) 按钮手动抑制报警。此时会出现使用显示抑制变量为自

动显示抑制而定义的状态。在指定的显示抑制超时被触发后，无论之前的状态如何，该

报警都将保持抑制状态。
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说明

隐藏系统诊断报警

隐藏系统诊断报警的报警文本不会显示在隐藏报警列表中。

隐藏报警列表仅显示报警的组态数据，不显示实时视图。

要显示已激活的隐藏系统诊断报警，必须调整在线报警列表的过滤器。

参见

报警组的变量 (页 849)
报警视图 (页 455)

设置显示抑制超时 (RT Professional)

简介

可在报警设置中设置一定的时间，以使手动抑制的报警在超过该时间后自动恢复显示。

要求

• 项目浏览器已打开。
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步骤   
要设置报警显示抑制超时，请执行以下步骤：

1. 在项目导航中双击“运行系统设置 > 报警”(Runtime settings > Alarms)。
将打开报警设置。

2. 选择“常规 > 显示抑制超时”(General > Display suppression timeout) 来组态手动抑制报警保
持隐藏状态的时间。
预设为 30 分钟。

参见

组态自动显示抑制 (页 941)
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组态自动显示抑制 (RT Professional)

简介

对于自动显示抑制，报警的显示与否取决于 PLC 的状态。用户可定义使报警隐藏的设备状态。

可使用“HMI 报警”编辑器组态自动显示抑制。用户可能需要创建一个带有替代抑制变量的

报警组。在报警中，可使用显示抑制掩码来指定相应的设备状态。对于报警，该显示抑制变

量必须采用显示抑制掩码的值，这样该报警才不会在运行系统中显示。

要求

已在报警视图中组态“显示报警”(Show alarm) 按钮。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已选择“报警组”(Alarm groups) 选项卡。

• 报警已建立。

• 必须存在显示抑制变量。

为显示抑制创建报警组

1. 在表中双击“添加”(Add)。
创建了一个新的报警组。

2. 输入新报警组的名称。

3. 在巡视窗口中的“变量”(Tags) 下选择相应的显示抑制变量。
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为报警创建显示抑制掩码

1. 选择报警。

2. 要为已创建的报警抑制变量选择适用的报警组，请在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常
规”(Properties > Properties > General)。

3. 要输入显示抑制掩码，请在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 显示抑制”(Properties > Properties 
> Display suppression)。
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结果

在显示抑制掩码中设置的值在显示抑制变量中激活时，会隐藏相应的报警。这表示，当设备

处于指定状态时，报警将被隐藏。

说明

如果报警未分配到任何报警组中，则即使带有显示抑制掩码，也不会在运行系统中被抑制。

因此，如果希望抑制报警，则应始终将它们分配到报警组中。

在报警已隐藏的情况下，可单击“显示报警”(Show alarm) 按钮在运行系统中恢复该报警的

显示。 

参见

设置显示抑制超时 (页 939)
报警视图 (页 455)

组态报警警告 (RT Professional)

简介

除报警视图外，WinCC 还支持通过可视或声音信号的方式指示工厂中的报警。例如，报警器

可以是蜂鸣器或警告灯。还可以在画面内显示和确认报警器。

要求

• 已在报警视图中组态“报警器确认”(Alarm annunciator acknowledgment) 按钮。

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 报警已建立。

• 巡视窗口已打开。

• 工厂配备了与变量相连的报警器。
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为报警器组态报警

1. 选择要通过报警器显示的报警。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 报警器”(Properties > Alarm annunciator)。
3. 在“报警类别”(Alarm classes) 选项卡中，选择报警器报警的报警类别。

– 要通过报警视图中的“报警器确认”(Alarm annunciator acknowledgment) 按钮确认报

警器，请在巡视窗口中激活“确认 > 报警器 > 通过‘确认中央报警器’按

钮”(Acknowledge > Alarm annunciator > By means of "Acknowledge central 
annunciator" button)。
要关闭报警器，请使用“报警器确认”(Alarm annunciator acknowledgment) 按钮。报

警仍在报警视图中待定。 
– 要通过报警器确认报警，请选择与报警器相连的变量。 

在画面中组态报警器

1. 打开显示报警器的画面。

2. 例如，组态一个圆和一个带有“报警器”标签的关联按钮。

3. 在事件“单击”中，通过执行“QuitHorn”组态运行 VBS 脚本的按钮。

4. 将其变量与报警器相连的圆的背景色动态化。

结果

如果报警在运行系统的报警器中显示，用户可通过以下方式确认报警，具体取决于报警的组

态：

• 使用报警视图中的“报警器确认”(Alarm annunciator acknowledgment) 按钮

• 使用组态的“报警器”(Alarm annunciator) 按钮

用户可以根据圆的背景色识别警报器的状态。 

参见

组态报警器的确认 (页 959)
报警视图 (页 455)
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显示已记录的报警 (RT Professional)

简介

报警视图可根据所进行的组态来显示在运行系统中记录的报警。报警视图会显示“‘历史报

警列表’（短期）”("Historical alarm list" (short-term)) 或“‘历史报警列表’（长

期）”(Historical alarm list (long-term)) 显示画面日志中的报警。“‘历史报警列表’（短

期）”("Historical alarm list" (short-term)) 还可显示当前报警。

要求

• 已在报警视图中组态“历史报警列表（短期）”(Historical alarm list (short-term)) 和“历

史报警列表（长期）”(Historical alarm list (long-term)) 按钮。

• 已记录的报警位于本地日志服务器上。

• 打开了带有已组态报警视图的画面。

• 巡视窗口已打开。

步骤                         
执行如下操作来组态“‘历史报警列表’（短期）”("Historical alarm list" (short-term)) 或
“‘历史报警列表’（长期）”("Historical alarm list" (long-term)) 显示画面：

1. 选择报警视图。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规 > 活动列表 >‘历史报警列表’（短期）”(Properties > 
Properties > General > Active list > "Historical alarm list" (short-term)) 或“‘历史报警列
表’（长期）”("Historical alarm list" (long-term))。

3. 按照已激活报警的报警视图组态的方式对该报警视图进行类似的组态。
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结果

在运行系统中，可以使用“历史报警列表（短期）”(Historical alarm list (short-term)) 或“历

史报警列表（长期）”(Historical alarm list (long-term)) 按钮来查看记录的报警。如果要仅显

示报警类别为“错误”的报警或仅在工厂的某些区域显示报警，则可以对记录的报警进行过

滤或排序。

说明

在“‘历史报警列表’（短期）”("Historical alarm list" (short-term)) 显示画面中，新进入的

报警会立即被更新进来。而在“‘历史报警列表’（长期）”("Historical alarm list" (long-
term)) 中，则不会如此。不能在“历史报警列表（短期）”(Historical alarm list (short-term)) 
中输入或查看注释。只能在“历史报警列表（长期）”(Historical alarm list (long-term)) 中输

入注释。 

参见

报警视图 (页 455)

组态报警导出 (RT Professional)

简介

要在运行系统中将报警以“*.csv”文件形式导出，操作员应在报警视图中单击  按钮。可在

“画面”编辑器中对报警视图中的此功能进行组态。

要求

• 打开了带有已组态报警视图的画面。

• 巡视窗口已打开。
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步骤

要对报警的导出进行组态，请按以下步骤操作：

1. 在巡视窗口中选择报警视图，然后通过选择“属性 > 属性 > 数据导出”(Properties > Properties 
> Data export) 来组态数据导出。

– 可自行指定一个文件名和文件夹。

– 在“范围”(Scope) 中，指定要从报警视图中导出的数据。

– 在“CSV 格式”(CSV format) 中，指定在“.csv”文件中使用分隔符。

2. 选择“运行系统中的操作员输入”(Operator input in Runtime) 来组态  按钮在运行系统中
的功能：

– 选中“显示对话框”(Display dialog) 可打开“默认设置数据导出”(Default settings data 
export) 对话框。 

– 要将数据直接导出到指定的导出文件，应禁用“显示对话框”(Display dialog)。
3. 此外，可通过选择“运行系统中的操作员输入”(Operator input in Runtime) 来指定是否允许

操作员在运行系统中重命名文件和/或更改文件夹。

在运行系统中组态报警计算 (RT Professional)

简介

为了能够在运行系统中对报警进行分析，可向报警的“状态已改变”事件分配一个自定义 C 
函数。 根据在运行系统中进行分析的要求，对该函数进行编辑。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已创建读取数据的自定义函数。

此函数必须具有一个指向字符串的指针，而且该字符串中的数据必须由 scanf 映射到

“MSG_RTDATA_STRUCT”结构。

步骤   
要对运行系统中报警的计算进行组态，请按以下步骤操作：

1. 选择报警。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 状态已更改”(Properties > Events > Status changed)。
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3. 选择用于读取数据的自定义函数。

在运行系统中读取报警数据。 例如，报警数据包括报警编号、时间戳和报警状态。 
4. 在“脚本”编辑器中，在此函数中组态对该报警数据的计算。

结果

在报警状态改变时，报警数据会在运行系统中读取并根据所进行的组态进行计算。

示例

例如，可使用以下用户定义函数“state”来读取报警的状态：
Void state (MSG_RTDATA_STRUCT Parameter)
DWORD state;
state = Parameter.dwMsgState;
printf("Status: %d\r\n", state);
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4.2.3.4 报告报警 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

组态报警的报告 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

概述

WinCC 可报告系统中发生的所有报警。 有下列选项：

• 输出报警序列报表

在运行系统中，HMI 设备的标准打印机可连续打印每个报警及其状态中的所有更改。

• 报警报表的输出

可在“报表”编辑器中组态报警报表，并指定在运行系统中输出该报表的时间。 
– 对于事件驱动的输出，组态一个分配有“PrintReport”系统函数的对象。 该对象可以是

按钮或变量。

– 对于时间驱动的输出，在调度程序中创建一个“打印作业”(Print job)。 为该作业指定

一个报警报表。

说明

在报警报表中，指定输出当前报警还是输出已记录的报警。 

要求

• 已在 HMI 设备上组态打印机。
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激活连续报警报表   
要激活连续报警报表，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中双击“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 选择“报警 > 常规 > 报表”(Alarms > General > Report)。

结果

HMI 设备的打印机将输出 新的报警。 
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从报表中排除报警

要从报表中排除特定的报警，请按如下步骤进行操作：

1. 打开“HMI 报警”编辑器。

2. 在所选报警类型的选项卡上，选择要从报表中排除的报警。

3. 在巡视窗口中，禁用“属性 > 属性 > 其它 > 报表”(Properties > Properties > Miscellaneous > 
Report)。

结果

WinCC 不输出当前存在于所连打印机上的那些报警。 

参见

准备报表的准则 (页 1338)
创建报表  (页 1345)
报表输出原理 (页 1361)
报警报表 (页 1407)
使用报表 (页 1338)

组态报警的报告 (RT Professional)

概述    
WinCC 可根据需要记录所有系统报警。可使用以下选项：

• 在报警视图中输出当前显示

用户可将系统报表打印出来。 如有必要，用户还可创建自定义报表。在打印作业中，指

定打印范围、页面区域、打印机或目标文件。

• 输出报警序列报表

在运行系统中，每个报警会连续地在一个打印机上输出。
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要求

• “画面”编辑器已打开。

• 报警已组态。

• 已通过“打印当前视图”(Print current view)  按钮组态报警视图。

步骤

要使用自己的报表对报警中的当前显示画面的输出进行组态，请执行如下步骤：

1. 选择所需的报警视图。

2. 要选择打印作业，可在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规 > 打印 > 打印作业”(Properties > 
Properties > General > Print > Print job)。
默认的打印作业是系统打印作业。 还可选择自定义打印作业，或对系统打印作业进行修改。

结果

如果用户在运行系统中单击  按钮，则所选的报表会连同当前显示在报警视图中的报警

一起输出到打印机中。 

说明

打印机设置

在 HMI 设备的“控制面板”上组态打印机。 这些设置将取决于在 HMI 设备上使用的操作系

统。 
有关更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。 

参见

使用报表 (页 1338)

4.2.4 组态确认 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

4.2.4.1 根据报警类别组态报警确认 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

要组态具有报警确认的报警，请将其分配给具有“具有单个确认的报警”(Alarm with single 
acknowledgment) 状态机的报警类别。
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要求     
• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已创建所需报警类别。

• 已创建所需报警。

为报警类别选择状态机

已为预定义报警类别设置状态机。 可以仅为用户定义的报警类别设置状态机。 请按如下步

骤进行操作：

1. 在“HMI 报警”编辑器中，单击“报警类别”(Alarm class) 选项卡，然后选择报警类别。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 确认”(Properties > Properties > Acknowledgment) 下选择所需
确认模型。

将报警分配到需要确认的报警类别

将报警分配到需要确认的报警类别的步骤如下。

1. 在“HMI 报警”编辑器中，单击报警类型的选项卡，然后选择报警。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下，选择报警的报警
类别。

结果

此报警将一直显示在运行系统中，直到操作员确认。

4.2.4.2 组态报警确认的触发 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

始终使用报警类别为报警指定确认要求。 操作员随后使用 HMI 设备的“ACk”功能键或报警视

图的“确认”按钮确认报警。 
以下选项还可以用于触发确认：

• 组态用于确认报警的按钮

• 由 PLC 确认数字量报警

使用报警
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要求     
• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已创建所需报警类别。

• 已创建所需报警。

• 已在“画面”编辑器中创建报警视图和按钮。

组态用于确认报警的按钮

要组态用于确认报警的按钮，请按如下步骤进行操作：

1. 在“画面”编辑器上选择按钮。

2. 在巡视窗口的“属性 > 事件”(Properties > Events) 下，将“AlarmViewAcknowledgeAlarm”系统
函数分配给“单击”事件。

3. 选择报警视图作为参数。

由 PLC 确认数字量报警

1. 在“HMI 报警”编辑器中，单击“数字量报警”(Discrete alarm) 选项卡并选择数字量报警。

2. 在巡视窗口中，在“属性 > 属性 > 确认 > PLC”(Properties > Properties > Acknowledgment > 
PLC) 下选择确认 PLC 报警的变量和位。

使用报警
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确认报警组中的报警

各种确认选项对报警组有以下影响： 
• 操作员确认警报

例如，使用 <ACK> 确认键或功能键来确认报警组中的报警。将确认报警组中的所有报警。

• PLC 确认报警。

通过设置变量中的位确认报警组中的报警。

仅确认需要确认的报警。

4.2.4.3 将报警确认发送到 PLC (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

要求     
• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已创建所需的报警，并且已将其分配到要求确认的报警类别中。

说明

无法将模拟量报警确认发送到 PLC。 

将报警确认发送到 PLC
要组态将报警确认发送到 PLC，请按如下步骤进行操作：

1. 在“HMI 报警”编辑器中，单击“数字量报警”(Discrete alarm) 选项卡并选择数字量报警。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 确认”(Properties > Properties > Acknowledgment)。
3. 在“HMI”下，选择要通过报警确认函数置位的变量和位。

说明

HMI 设备和 PLC 只具有确认变量存储区的读取权限。

结果

如果操作员在运行系统中确认报警，操作步骤将转至 PLC。
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4.2.5 组态确认 (RT Professional)

4.2.5.1 组态报警确认 (RT Professional)

简介

报警类别可定义报警类别中各报警的确认方式。将报警分配给某个报警类别时，可为该报警

定义状态机。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已创建所需报警类别。

• 已创建所需报警。

步骤

要组态报警的确认，请执行如下步骤：

1. 在“HMI 报警”编辑器中，单击“报警类别”(Alarm class) 选项卡，然后选择报警类别。

2. 要选择状态机，请在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 确认 > 设置”(Properties > Properties > 
Acknowledgment > Settings)。
– 如果启用“将注释分配给定义的用户”(Assign comment to defined user)，则在此运行

系统用户确认报警时，系统将在日志文件中报警旁边的位置上写入一个注释。

– 如果启用“使用进入报警的注释”(Use comment of the incoming alarm)，则此报警每

次发生状态变化时所附加的注释都与为“进入”报警事件分配的注释相同。

使用报警
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3. 在“HMI 报警”编辑器中，选择该报警。

4. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)，为该报警选择报
警类别。

5. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 确认 > 设置”(Properties > Properties > Acknowledgement 
> Settings) 来指定要保存报警确认的确认变量（其中包括出于此目的而置位的位）。

6. 要从对报警视图的组确认中排除出特定的报警，请启用“单个确认”(Single acknowledgment)。

通过系统函数确认报警

1. 在“HMI 报警”编辑器中，选择该报警。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 事件 > 进入”(Properties > Events > Incoming)。
函数列表打开。

3. 在“函数列表”(Function list) 对话框中，将“SetBit”系统函数分配给“进入”事件。

4. 输入“BOOL”数据类型的确认变量作为“变量（进/出）”参数。

4.2.5.2 组态报警组确认 (RT Professional)

简介

通过确认变量确认报警组。 要置位或复位确认位，组态显示和操作元件。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已创建报警组。

• 已创建所需报警。

步骤

要组态报警组的确认，请按如下步骤进行操作：

1. 在“HMI 报警”编辑器中，选择该报警。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下，选择该报警所属
的报警组。

3. 在“HMI 报警”编辑器中，单击“报警组”(Alarm groups) 选项卡。

4. 选择报警组。

5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 变量 > 设置”(Properties > Properties > Tags > Settings) 下，选
择确认变量和确认位。

6. 打开“画面”编辑器，并组态一个按钮，用于在运行系统中置位确认变量的确认位。

使用报警
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结果

用户可在运行系统中对属于给定功能的各报警进行监视。 如果用户确定了其中一个故障的

原因，则通过组态的操作员操作便可确认此功能的所有报警。 

4.2.5.3 组态报警器的确认 (RT Professional)

简介

除报警视图外，WinCC 还支持通过可视或声音信号的方式指示工厂中的报警。 例如，报警

器可以是蜂鸣器或警告灯。 用户可以按以下方式确认报警器：

• 使用报警视图中的  按钮

此“确认报警器”(Acknowledge alarm annunciator) 按钮必须在报警视图中组态。 该按钮

始也终处于活动状态，即使已启用另一种确认报警器的方式。 使用  按钮关闭报警

器。 报警仍在报警视图中待定。 
• 使用单个确认

确认报警器和触发报警器的报警。 操作员可在报警视图中单击“单个确认”(Single 
Acknowledgment) 按钮  来对各个报警进行确认。

• 使用变量

使用指定变量控制报警器。

例如，如要通过按钮来确认报警器，可使用此选项。

要求

• “HMI 报警”编辑器已打开。

• 已创建所需报警类别。

• 已创建所需的报警，并且已将其分配到相应的报警类别中。

步骤

要组态对报警器的确认，请按如下步骤进行操作：

1. 在“HMI 报警”编辑器中单击“报警类别”(Alarm classes) 选项卡。

2. 选择所需的报警类别。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 确认 > 报警器”(Properties > Properties > 
Acknowledgment > Alarm annunciator) 来指定确认报警器的方式。

使用报警
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结果

操作员可根据为该报警的报警类别所指定的特定方式来在运行系统中确认报警器。 

4.2.5.4 组态报警的组确认 (RT Professional)

简介

可使用报警视图中的  按钮确认所有未决的报警，以及必须在报警视图中确认的可见报

警。 可单独将某个（些）报警排除在组确认之外。在组确认被触发后，所排除的报警将仍

处于未决状态。

要求

• 画面打开。

• 报警视图已创建。

步骤

要设置组确认，请执行如下步骤：

1. 开开“画面”编辑器，并选择相关的报警视图。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 工具栏 - 按钮 > 组确认”(Properties Properties > Toolbar 
- Buttons > Group acknowledgment)。
该报警视图中将显示  按钮。 在操作员点击此按钮时，报警视图中所有未排除在组确认
之外的报警都将被确认。

组态单个确认

1. 打开“HMI 报警”编辑器并选择包含相关报警类型的选项卡。

2. 选择要从组确认中排除的报警。

3. 在巡视窗口中启用“属性 > 属性 > 确认 > 单个确认”(Properties > Properties > 
Acknowledgment > Single acknowledgment)。
在使用  按钮确认报警视图中所有报警时，所有已启用“单个确认”(Single 
acknowledgement) 选项的报警都将被排除。 对于“单个确认”(single acknowledgment) 的
报警，操作员需单独对其进行确认。
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4.2.5.5 为确认变量组态确认位的复位方式 (RT Professional)

简介        
用户或控制器复位确认变量的确认位。例如，确认位直接在 PLC 中复位或通过一个脚本在 
WinCC Runtime 中复位。确认位不会自动复位。 

PLC 对确认位的复位 
可通过将外部变量用作确认变量的方式来使 PLC 复位确认位。 
如果报警已在 WinCC Runtime 中确认，则所定义的确认位也将在 PLC 中置位。在 PLC 中，确

认位在重新复位之前会根据需要进行处理。

在 PLC 中，报警由一个可复用函数块或多个函数触发。在此函数块中也可确认报警或复位确

认位。

由 PLC 进行计算和对确认位复位具有以下优点：

可轻松通过外部信号（例如安装在现场的按钮装置）触发确认。 
可通过外部方式和报警视图来确认。两种方法均使用自动化系统中的同一个位进行确认。

说明

要确保 WinCC 中的报警视图能够可靠地及时获取外部确认信号，应为自动化系统的复位组

态一个时间延迟。

WinCC 对确认位的复位

如果希望仅通过确认变量来实现报警的确认，则在确认位已置位后应立即将其复位。 
如果通过报警视图确认报警，则应分别组态确认变量的复位。

使用报警
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在 WinCC 中可通过以下方式来复位确认位：

• 按钮

可使用按钮来复位确认位。 
• 系统函数

使用“ResetBitInTag”系统函数。如果确认位已置位，则将立即复位。 

说明

如果确认变量为“BOOL”数据类型，则使用“ResetBit”系统函数。

说明

如果有大量报警通过脚本来处理，则会给工作存储器带来较大负担。因此，在理想情况

下应由 PLC 来复位确认位。 

4.3 报警记录 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

4.3.1 组态报警记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

4.3.1.1 关于报警记录的基础知识 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

报警日志用来记录项目报警。   

说明

报警记录并非适用于每个 HMI 设备。

使用报警

4.3 报警记录 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

可视化过程

962 系统手册, 11/2022, 在线文档



组态步骤

要记录报警，可执行下列组态的步骤：

1. 创建报警日志    
可为报警日志定义下列属性：

– 记录方法

达到特定填充量时日志的行为

– 存储位置和文件格式

– 日志大小

– 运行系统启动特性

2. 将报警日志分配给报警类别
可以在一个报警日志中记录多个报警类别中的报警。

3. 将报警分配给可记录的报警类别

4. 在报警视图中组态已记录报警的显示

报警日志的内容

已组态报警的所有状态均会被记录。 例如，对于需要确认的报警，日志中存储了以下三条

内容：

• 04.08.2007 10:00:25:520，模拟量报警，ID5，K，错误，填充量超过 10%
• 04.08.2007 10:01:20:442，模拟量报警，ID5，Q，错误，填充量超过 10%
• 04.08.2007 10:01:30:112，模拟量报警，ID5，G，错误，填充量超过 10%
在本例中，报警状态由下列字母标识：

K = 到达

Q = 已确认

G = 离去

属于报警的所有数据都存储在报警日志中，包括组态数据，如报警类别、时间戳和报警文本。

可能的已记录报警数取决于所使用的数据介质。 例如，可以使用其它程序进一步处理已记

录的报警，以便进行分析。  

说明

报警文本和错误点仅当在日志属性中组态了这类设置时才会被记录。

包含报警文本和错误点的已记录报警会超过已组态报警的估计大小。 检查指定的存储位置

是否仍有足够的空间。
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说明

已记录报警的时间戳始终为标准 UTC 格式（协调世界时)。

记录方法

记录方法确定当达到已组态大小时报警日志的响应方式。 WinCC 支持下列记录方法：     
• 循环日志 

当达到所组态的日志大小时， 早的条目将被删除。 当达到所组态的日志大小时，将删

除大约 20% 的 早条目。 因此无法显示所有已组态的条目。 在组态期间，选择适当大

小的循环日志。 或者，组态一个分段循环日志。

• 分段循环日志 
在分段循环日志中，将连续填充相同大小的多个单个日志。 当所有日志均完全填满时，

早的日志将被覆盖。

• 按等级的系统报警的记录 
当达到所定义的填充量（如 90 %）时，触发系统报警。 当达到所组态的日志大小时，将

不再记录新变量值。

• 按等级执行的系统函数的日志 
当日志完全满时，将触发“溢出”事件。 可以为事件组态一个函数列表。 
当达到所组态的日志大小时，将不再记录新变量值。

显示已记录的数据

在 HMI 设备上，已记录的数据将显示在专门组态的报警视图中。     

参见

使用日志 (页 1119)
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4.3.1.2 创建报警日志 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在运行系统中，可将报警保存到报警日志中。 在报警类别中指定报警日志。 报警日志可包

含多个报警类别的报警。 在“日志”编辑器中创建报警日志。 创建报警日志时，可定义以

下参数：

• 名称

• 大小

• 存储位置

• 运行系统启动特性

• 日志类型

• 高级内容

• 校验和

还可以为每个日志输入注释。 

要求

• 在“日志”编辑器中打开“报警日志”(Alarm log) 选项卡。

• 巡视窗口已打开。
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步骤         
要创建报警日志，请按如下步骤进行操作：

1. 在表中双击“<添加>”(<Add>)。
创建了一个新的报警日志。

2. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下，为报警日志输入
唯一的名称。

3. 在“每个日志的数据记录数”(Number of data records per log) 下，定义要保存到日志文件中
的报警数。
系统将显示在存储介质上所需的近似空间。 如果记录的报警文本含有变量值，则所需的存储
空间将相应地增加。 

4. 在“存储位置”(Storage location) 字段，选择日志条目的保存位置。

5. 根据所选的“存储位置”(Storage location)，选择“路径”(Path) 或“数据源名称”(Name of the 
data source)。 

6. 如果要确定是否在以后的时间更改审计跟踪数据，可激活“属性 > 属性 > 常规 > 校验
和”(Properties > Properties > General > Checksum)。

说明

设备相关性

“校验和”(Checksum) 选项仅适用于支持“组态符合 GMP”(Configuration conforms to 
GMP) 的显示和 HMI 设备。

7. 如果需要，在“注释”(Comment) 类别下输入描述性文本来记录所做组态。

结果

报警日志已创建。 可以将一个或多个报警类别分配给此报警日志。 

使用报警

4.3 报警记录 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

可视化过程

966 系统手册, 11/2022, 在线文档



参见

记录报警 (页 967)
使用日志 (页 1119)

4.3.1.3 记录报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

概述

要记录报警，请按以下步骤操作：

• 创建报警日志。

• 将已创建的报警日志分配给报警类别。

• 将带有已创建报警日志的报警类别分配给报警。

• 在运行系统设置中，指定要用于撰写日志的语言。

• 评估已记录的报警。

可以直接在 WinCC 项目（如，报警视图）中或在其它用户程序（如 Microsoft Excel）中

分析记录的报警。

说明

报警文本中的变量域

报警文本中的变量域顺序与语言相关。运行系统语言的顺序用于在“*.csv”日志文件中记

录报警。

更改以某一种语言表示的输出域的变量，可导致所修改的输出域出现在以所有其它语言

表示的报警文本的结尾。这意味着可改变日志文件中输出域的顺序。

说明

报警文本中的文本列表

 如果已将文本列表插入报警文本且已记录报警，则会在报警日志中显示文本列表条目。 

要求

• 已创建报警日志。

• “HMI 报警”编辑器已打开。

使用报警

4.3 报警记录 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 967



将报警日志分配给报警类别

要将报警分配给某报警类别，请按如下步骤进行操作：

1. 在“HMI 报警”编辑器中打开“报警类别”(Alarm classes) 选项卡。

2. 选择所需的报警类别。

3. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 日志”(Properties > Properties > General  > Log) 下，选
择报警日志。

将报警分配给报警类别

要将报警分配给特定的报警类别，请按如下步骤进行操作：

1. 在“HMI 报警”编辑器中，打开“模拟量报警”(Analog alarms) 选项卡或“离散量报警”(Discrete 
alarms) 选项卡。

2. 选择所需报警。

3. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 报警类别”(Properties > Properties > General > Alarm class) 
下，选择要为报警日志组态的报警类别。

结果

报警即保存到组态的报警日志中。 

参见

创建报警日志 (页 965)
使用日志 (页 1119)

4.3.1.4 为已记录报警组态报警视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在运行系统中，已记录报警显示在报警视图或报警窗口中。

要求

• 已在“画面”编辑器中组态报警视图或报警窗口

• 已在“日志”编辑器中创建报警日志。

• 已在“HMI 报警”编辑器中为报警指定“可记录”(loggable) 属性。
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为已记录报警组态报警视图   
要为已记录报警组态报警视图，请按如下步骤进行操作：

1. 打开带有报警视图的画面并选择报警视图。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 报警日志”(Properties > Properties > General > 
Alarm log)。

3. 单击“....”按钮并选择报警日志。

4. 继续为当前报警的显示组态报警视图。

结果

在运行系统中，已记录报警会输出到报警视图中。 

4.3.1.5 组态报警缓冲区溢出 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

报警缓冲区的大小取决于 HMI 设备的类型。 在 WinCC 中，指定在发生报警缓冲区溢出时要

删除的报警缓冲区的百分比。  

要求

• 已创建项目。

步骤

要组态报警缓冲区溢出的响应，可执行下列步骤：

1. 在 HMI 设备的项目导航中双击“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 在“报警 > 常规 > 缓冲区溢出时缓冲区清除的百分数”(Alarms > General > Buffer clearance 

in percent upon buffer overflow) 下，输入一个介于 1 到 100 之间的值。
该值用于指定在发生报警缓冲区溢出时将删除的报警缓冲区的百分比。    
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结果

如果报警缓冲区中的数据量超出报警缓冲存储器的资源容量，则会在报警缓冲区内 早的报

警中删除所组态百分比的数据。

说明

无法按照报警方式分别检查报警缓冲区溢出。 可以使用系统函数“ClearAlarmBuffer”从报警

缓冲区中删除特定报警类别的特定报警。 

参见

使用日志 (页 1119)

4.3.1.6 直接访问 ODBC 日志数据库 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

概述

日志的存储位置可以是数据库或文件。  
数据库可通过其“数据源名称”(DSN) 进行寻址。 按如下方式选择要在 WinCC 中使用的数据

库：

在 Windows“开始”菜单的“设置”>“控制面板”>“ODBC 数据源”下选择数据库。

在组态过程中，为日志数据指定“数据源名称”(DSN) 作为存储路径，而不是指定目录名称。 
可以使用 DSN 引用数据库和存储位置。

数据库的整个功能范围可用于记录数据的附加处理和计算。

应用

数据源建立与数据库的连接。 在存储运行系统软件的同一台 PC 上创建数据源。 然后输入在 
WinCC 中创建日志时在此 PC 上组态的 DSN。 
ODBC 接口允许您使用其它程序（如 MS Access 或 MS SQL Server）直接访问数据库。

此外，可使用“StartProgram”系统函数在 HMI 设备上组态程序调用，例如 MS Access。 在组

态此类调用时，运行系统不会被中断。 
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4.3.1.7 建立 ODBC 数据源 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

要在运行系统中将过程值或报警存储到日志数据库，必须建立 ODBC 数据源。

要求

• 已创建记录数据库。 
可使用 SQL 企业管理器创建记录数据库。 有关创建过程的更多详细信息，均由 Microsoft 
提供。

步骤

要建立 ODBC 数据源，请按以下步骤操作：

1. 在控制面板中，打开“管理工具”并选择“数据源 (ODBC)”。
将打开“ODBC Data Source Administrator”对话框。 

2. 单击“User DSN  > Add”。
3. 选择“SQL-Server”，然后单击“Finish”。 
4. 在随后出现的对话框中，输入用户 DSN 的名称以及 SQL-Server ，然后单击“Next”。
5. 在随后出现的对话框中，定义 SQL 数据库的登录步骤，然后单击“Next”。
6. 激活“Change the default database to”。 
7. 选择您所创建的数据库，然后单击“Next”。
8. 在随后出现的对话框中，单击“完成”。

4.3.1.8 组态日志的校验和 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在经调整的项目中，可以选择为数据日志或报警日志中的日志数据指定校验和。可以在工厂

运行期间使用该校验和，以确定该日志中的数据随后是否发生改变。 

说明

设备相关性

“校验和”(Checksum) 选项仅适用于支持“组态与 GMP 相符”(Configuration conforms to 
GMP) 的显示和 HMI 设备。
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要求

• 启用 GMP 兼容组态。

• 已创建数据日志或报警日志。

步骤

请按照以下步骤操作，以组态可利用校验和的数据日志或报警日志：

1. 在相应的日志编辑器中打开数据日志或报警日志。

2. 在“存储位置”框中，选择“文件 - CSV (ASCII)”或“文件 - TXT (Unicode)”。

3. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 记录方法”(Properties > Properties > Logging method) 下，选择
选项“显示系统事件于”(Display system event at) 或“触发事件”(Trigger event)。

4. 在编辑器表格中，激活选项“启用校验和”(Enable checksum)。
5. 在编辑器表格中，激活选项“运行系统启动时启用记录”(Enable logging at runtime start)。

未显示的列可通过列标题的快捷菜单激活。

6. 保存项目。

结果

在运行系统中为日志中的日志数据指定了校验和。
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4.3.1.9 评估日志数据的校验和 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

如果已组态生成校验和的数据日志或报警日志，则可以检查日志数据随后是否发生改变。

说明

设备相关性

“校验和”(Checksum) 选项仅适用于支持“组态与 GMP 相符”(Configuration conforms to 
GMP) 的显示和 HMI 设备。

DOS 程序“HmiCheckLogIntegrity”可用于检查日志数据的完整性。

“HmiCheckLogIntegrity”可用于检验以下文件：

• CSV 格式的报警日志、数据日志和 Audit 的记录文件

• TXT 格式的报警日志、数据日志和 Audit  的记录文件

• CSV 格式的配方数据记录

• TXT 格式的配方数据记录

可在 WinCC 安装目录的“WinCC Runtime Advanced”文件夹下找到

“HmiCheckLogIntegrity.exe”程序，例如 <C:\Program Files\Siemens\Automation WinCC 
Runtime Advanced>。

说明

含校验和的检查跟踪与日志

在通过服务包或新版本更新 WinCC 之前，必须先退出并保存使用校验和的审计跟踪或日志。 
更新 WinCC 后，审计跟踪或日志将使用校验和继续处理新文件。 
请确保在新版本中日志按定义的状态开始。           

步骤

1. 将要检查的文件从 HMI 设备复制到您的组态计算机。

2. 使用“开始 > 程序 > 附件 > 命令提示符”打开命令行提示符。

3. 在命令行提示符中，输入“HmiCheckLogIntegrity.exe”的路径，然后输入一个空格。 空格后，
输入要检查的文件的存储位置，并用引号括起来。
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4. 按下 <ENTER>。
5. 将执行检查。

如果检查的数据一致，将显示“Consistency check succeeded”消息。

如果检查的数据不一致，将显示“Consistency check failed”消息。 还会显示文件中第一个不一
致行的信息。

说明

如果“HmiCheckLogIntegrity.exe”程序的路径中含有空格，则需要以加引号的方式指定该路

径。

也可以使用 AuditViewer 来检查日志数据的完整性。

4.3.1.10 管制项目中日志的校验和 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

受限制项目中的校验和   
必要时，可根据 FDA 准则的要求，使用 WinCC 组态受限制项目。 使用“审计”(Audit) 选项

以创建受限制项目。 
在受限制项目中，可为报警日志的记录数据提供校验和。 操作员将在工厂运行期间使用该

校验和以查看报警日志的数据是否已发生更改。
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对于要清除的校验和，它从报警日志的第一行开始，如果是连续生成校验和，则还包含前面

的行。 这表示只能针对以下日志生成校验和：

• 在日志填满时发送系统报警的日志

• 在日志填满时执行系统函数的日志。

对于另存为“*.csv”或“*.txt”(Unicode) 文件格式的报警日志，也可以生成校验和。

如果想要继续将不带校验和的现有日志用作带校验和的日志，请为该现有日志创建“*.keep”
文件格式的备份副本。 这样会创建一个带校验和的新日志。

为了保持校验和的有效性，在使用系统函数“CopyLog”时需遵循以下限制：

• 不能将不带校验和的日志复制到带校验和的日志中。

• 不能将带校验和的日志复制到不带校验和的日志中。

4.3.1.11 对运行系统中语言切换的日志响应 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在 HMI 设备的运行系统设置中，选择运行系统中向日志写入内容时所用的语言。       

要求

• 已在“项目语言”编辑器中激活项目所使用的语言，例如，“德语（德国）”和“英语

（美国）”。

步骤

要确定启动语言，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中选择“运行系统设置 > 语言和字体”(Runtime settings > Language and fonts)。
2. 激活运行系统语言，例如，“德语（德国）”和“英语（美国）”。

3. 设置“语言切换顺序”(Language switch order）： 使用 0 确定启动语言，例如：

– 德语为 0
– 英语为 1

设为“0”时，德语被指定为“启动语言”。

4. 在项目导航中选择“运行系统设置 > 常规”(Runtime settings > General)。
5. 选择“日志 > 记录语言 > 启动语言”(Logs > Logging language > Startup language)。
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结果

项目在传送后启动。 使用“语言切换顺序”将德语指定为了“启动语言”。 日志此时采用

德语。 运行时，操作员可将运行系统语言切换为英语。 日志仍采用德语。

操作员关闭运行系统。 由于先前已执行语言切换，所以系统下次启动时“启动语言”将为

英语。 因为英语是启动语言，所以日志此时采用英语。

在运行系统再次关闭前，即使在运行系统中再次切换了语言，记录语言也将始终为英语。

如果使用其它选项而不是“启动语言”来选择语言，则日志将始终使用相同的语言。 无论

操作员在运行系统中选择了何种语言，都是如此。 

参见

将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (页 1025)

4.3.1.12 管理运行系统启动时的记录行为 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

组态日志时，定义启动运行系统时日志的重启特性。 在日志属性中定义运行系统启动时是

否启动记录。 还可定义是继续还是覆盖现有日志。   
可为每个日志单独定义重启特性。

要求

• 已经创建一个日志。

• “历史数据”(Historical Data) 编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开，并显示日志属性。

步骤

要组态数据日志的重启特性，请执行下列步骤：

1. 在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中选择要为其定义重启特性的日志。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 重启行为”(Properties > Properties > Restart behavior)。
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3. 如果要在运行系统启动时启动记录，请则在“记录”(Logging) 区域中启用“运行系统启动时
启用记录”(Enable logging at runtime start) 选项。
例如，还可在运行系统中使用“StartLogging”系统函数来启动记录。

4. 在“重启时处理日志”区域，选择日志的重启行为。

– 使用“记录清零”选项可删除记录值并重新开始记录。

– 选项“添加数据到现有记录的后面”用于将要记录的值添加到现有日志的后面。

另外，也可以直接在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中组态日志的重启特性。 要查看隐

藏列，可使用快捷菜单激活列标题。

结果

在运行时将根据设置开始记录。 

4.3.1.13 控制与填充量相关的记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

日志的大小取决于条目数。可使用记录方法确定日志已满时如何响应。     

记录方法

可使用以下记录方法：

•  循环日志

当达到所组态的日志大小时， 早的条目将被删除。当达到所组态的日志大小时，将删

除大约 20% 的 早条目。因此无法显示所有已组态的条目。在组态期间，选择适当大小

的循环日志。或者，组态一个分段循环日志。   
•  分段循环日志

在分段循环日志中，将连续填充相同大小的多个日志段。当所有日志均完全填满时，

早的日志将被覆盖。

•  在日志填满时发送系统报警的日志

当达到所定义的填充量（如 90 %）时，触发系统报警。当日志 100% 满时，将不记录新

的变量值。 
•  由填充量决定是否触发事件的日志。

当日志完全满时，将触发“溢出”事件。为在发生“溢出”事件时将执行的事件组态函

数列表。当达到所组态的日志大小时，将不再记录新变量值。

可以使用以下系统函数进一步处理满日志：
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要求

• 已经创建一个日志。

• “历史数据”(Historical Data) 编辑器已打开。

• 巡视窗口已打开，并显示日志属性。

步骤

1. 在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中选择要为其定义记录方法的日志。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 记录方法”(Properties > Properties > Logging method)，然
后选择所需要的记录方法。

3. 如果选取了“分段循环日志”类型，请输入日志段的编号。系统为主日志创建一个附加日志
段。这将导致创建的日志文件的总数与已组态日志段和自动创建日志的数量不同。 
如果选择具有“显示系统报警打开”设置的日志，则指定触发系统报警的填充量，该填充量
以百分比表示。
如果选择“触发事件”(Trigger event) 设置，则在“事件”(Events) 组中组态函数列表。

另外，也可以直接在“历史数据”(Historical Data) 编辑器表中组态记录方法。要查看隐藏列，

可使用快捷菜单激活列标题。

在编辑器表中，“溢出”事件不可用。因此，必须在巡视窗口中组态函数列表。

结果

所选择的日志按照运行系统中的设置响应。

4.3.2 组态报警记录 (RT Professional)

4.3.2.1 关于报警记录的基础知识 (RT Professional)

简介

报警日志的用途是记录项目报警。报警日志由系统创建。 例如，在错误发生后（或超出运

行系统中的某个限值），在“HMI 报警”编辑器中组态的相应报警便会在运行系统中输出。每

个报警事件都将被记录，例如，报警从“进入”状态转换为“已确认”状态。

可将报警事件存储到日志数据库中，并且/或者将其以硬拷贝的形式记录到报警报表中。 可
在运行系统中输出存储在数据库中的报警，例如在报警视图中输出。

已记录的报警存储在由多个单段组成的循环日志中。 所有分段的大小和单个分段的大小都

在日志设置的“报警日志”(Alarm log) 下定义。 
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应组态备份以定期保存数据。

组态步骤

要记录报警，可执行下列组态步骤：

1. 组态“日志设置”
在日志设置中定义报警记录的设置。

2. 启用报警记录
指定记录特定报警类别中的报警。

3. 将报警分配给可记录的报警类别

报警日志的内容

报警日志用于存储所有报警数据，包括组态数据。 可从日志文件中读取所有报警属性，如

报警类别、时间戳和报警文本。只要对某报警的组态数据进行编辑，系统就会生成包含新组

态数据的新日志段。 此功能可防止所进行的任何更改对之前记录的报警产生影响。

可能的已记录报警数取决于所使用的服务器。

说明

已记录报警的时间戳始终为标准 UTC 格式（协调世界时）。

由于报警组态根据语言的不同而不同，因此日志中为每种组态的语言都配备了一个组态数据

表。

存储介质和位置

日志数据存储在数据库中。 例如，可以使用其它程序进一步处理已保存的数据，以便进行

分析。 

日志段的备份

通过备份日志段来确保过程文档的完整性。 可在“日志设置”(Log setting) 下定义相应设

置。  

显示已记录的数据

可在 HMI 设备上查看已记录的数据。组态可显示日志数据的报警视图，或在运行系统中使

用按钮来显示“‘历史报警列表’（短期）”("Historical alarm list" (short-term)) 或“‘历史

报警列表’（长期）”("Historical alarm list" (long-term))。
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参见

使用日志 (页 1125)

4.3.2.2 记录报警 (RT Professional)

简介

在日志设置中指定报警日志段的大小和时间范围。通过指定其大小，还可定义段数。

日志段会连续地由运行系统中的数据进行填充。在一个段溢出时便使用下一个段。还可通过

组态使分段根据时间进行更换。如果指定了一个分段的更换时间，则在达到此时间时，系统

将填充下一个日志段。

说明

确保日志大小未超出存储器资源的限制。 日志管理器不会使所选的设置生效。已链接的日

志段过多可能会导致在启动和关闭运行系统的过程中等待时间过长。

概述

要记录报警，可执行下列组态步骤：

• 在日志设置中组态报警日志。

定义日志大小和分段。

• 组态一个可记录的报警类别。

• 将报警分配给可记录的报警类别。

要求

• 已经创建了报警类别。
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组态报警日志

要组态报警日志，请按如下步骤进行操作：

1. 在项目导航中双击“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 在区域浏览器中双击“记录”(Logging)。

将打开报警设置。

3. 在巡视窗口中单击“属性 > 常规”(Properties > General) 并指定以下各项：

– 在“所有分段的时间段”(Time period of all segments) 和“所有段的 大大

小”(Maximum size of all segments) 处输入相应的值。

输入 大分段大小以及所有分段的累积时间段，以定义日志数据库的大小。这两个限

制条件只要有一个超出，系统就会开始一个新的分段。 在所有分段都装满数据后，

早的分段将被覆盖。

– 在“单个分段的时间范围”(Time period covered by a single segment) 和“分段的 大

大小”(Maximum size of a segment) 处输入相应的值。

在输入单个分段的时间范围及其 大大小时，应包括单个分段的大小和数量。 只要这

些条件中有一个超出，系统就会开始一个新的单个分段。 此外，在“所有分段的时间

段”(Time period of all segments) 条件超出后，系统将删除 早的单个分段。

– 在“首次段变化的时间”(Time of first segment change) 中选择首次段更换的开始日期

和时间。

在运行系统启动后，即使已超出所组态的大小，系统也将更换分段。 在此情况下，系

统还将删除 早的单个分段。
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创建带有记录的报警类别

要创建带有记录的报警类别，请按如下步骤进行操作：

1. 打开“HMI 报警”编辑器。

2. 单击“报警类别”(Alarm classes) 选项卡。

3. 选择已记录报警所属的报警类别。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 设置 > 报警日志”(Properties > Properties > General 
> Settings > Alarm log)。

5. 将要记录的报警分配到此报警类别中。

有关首个分段更换时间的示例

分段更换首次发生时间为 1 月 17 日 23:59。下一次，相应的分段将以“单个段中包含的时

间段”(Time period contained in a single segment) 中定义的周期在所组态的时间进行更换。 
如果周期设置为“1 天”，则将在每天的 23:59 进行更换。 如果周期设置为“1 个月”，则相

应的分段将在此后一个月的 17 日 23:59 进行更换。 

参见

记录设置 (页 723)
定义日志大小和段 (页 724)
使用日志 (页 1125)

4.3.2.3 组态报警日志备份 (RT Professional)

原理          
对日志数据进行定期备份以确保过程文档的完整性。

说明

通常在与时间相关的分段首次改变一刻钟后开始备份。 要在启动运行系统的同时开始备份

和分段，则在启动运行系统之前需定义更换分段更换的时间。

可在运行系统的报警视图中为所显示的报警输入注释。 如果存储报警的日志段已被交换，则

已交换的日志将不接受该注释。 注释仅可存在于本地日志段中。

如果归档段尚未移出，则已更改注释将被永久接受。
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要求

• 记录的设置已打开。

步骤

要为日志段创建备份，请执行如下操作：

1. 在区域浏览器中双击“记录”(Logging)。
2. 启用“报警日志 > 备份”(Alarm log > Backup)。

3. 在巡视窗口中，单击“属性 > 常规 > 设置备份 > 路径”(Properties > General > Settings Backup 
> Path)。
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4. 单击  并选取一个现有文件夹来存储备份文件。 如有必要，可使用“创建新文件夹”(Make 
New Folder) 来创建一个新文件夹。 也可使用网络路径作为存储位置。

5. 激活“备份”(Backup)，生成一个已记录数据的备份副本。
如果要将已记录数据的备份副本保存到“路径”(Path) 和“备选路径”(Alternative path) 对应的
文件夹中，则激活“备份到两个路径”(Backup to both paths)。 
也可使用网络路径作为存储位置。
即使“备份到两个路径”(Backup to both paths) 选项并未启用，以下情形下仍会再备份一份文
件：

– 如果备份介质的存储空间已满。

– 原存储位置不可用，例如由于网络故障而导致。

在已组态相应系统报警的前提下，如果系统未找到存储位置，则会输出报警。

6. 如果必须在保存备份文件时进行签名，则激活“签名”(Sign) 复选框。
在重新建立与 WinCC 的连接时，可通过签名来检查备份文件自交换后是否进行了更改。 

说明

“签名”(Sign) 选项会对 RAM 造成一定负担。 如果使用日志签名，则单个分段的 大大小

不能超过 200 MB。

结果

日志段备份将被存储到指定的位置中。 
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备份文件的结构

报警日志的备份文件具有以下结构：

• 扩展名

日志段备份由两个分别为“.LDF”和“.MDF”格式的文件组成。 要将备份传送到另一台 PC 中，

仅需复制两个文件即可。

• 文件名

文件名采用以下形式： “<计算机名称>_<项目名>_<类型>_<起始时间>_<结束时间>”。 

组成部分 说明 示例

计算机名   FLEX-LOG2
项目 ID 项目 ID 由系统指定。 下划线

将由“#”来代替。

HMI#4ZQV

类型 报警日志的类型标识为

“ALG”（归档日志）。

 

起始时间 时间段以 yyyymmddhhmm 
格式指定。

200812021118 表示 2008 
年 12 月 2 日 11:18。截止时间

备份文件的完整文件名示例：

FLEX-LOG2_HMI#4ZQV_ALG_200811291414_200812030502.ldf

说明

按项目分配

该文件名称中包含系统生成的项目 ID 但却不包含项目名称。

为了能够按照项目来分配备份文件，应在存储位置的路径名中加入项目名称。

签订备份文件

如果启用了签名和备份，则在将每个日志备份文件换出时，都要对其进行签名。 在将该文

件重新连接到 WinCC 时，可以确定是否在将文件换出之后对其进行了更改。 
如果使用日志签名，则单个分段的 大大小不能超过 200 MB。
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要进行数据验证，就必须选中“启用签名”(Enable signing) 复选框。 启用签名之后，将日志

备份文件链接到 WinCC 的时间要长一些。 每秒可记录 多 500 个值。

说明

例如，如果要通过禁用签名来与备份文件之间建立快速的连接，则应避免在禁用时更换分段。 
在连接关闭后，应重新启用签名，以便在记录数据时会指定签名。

参见

使用日志 (页 1125)

4.3.2.4 连接和断开报警日志备份 (RT Professional)

简介     
要在运行系统中访问已换出的报警日志中的数据，将日志备份连接到项目。 可组态自动连

接，也可通过脚本将报警日志连接到项目。 在运行系统的报警视图中将显示已归档的报警。 
如果无需再访问运行系统中日志段的备份，则断开项目与日志备份的连接。 

要求

• 格式为“*.ldf”和“*.mdf”的相关备份文件都存储在本地。

• 项目在运行系统中。

显示时间范围

仅当报警视图中的时间窗口已作了相应的组态后，报警才会显示在运行系统中。

示例

由于已对时间窗口进行组态，因此只显示过去 24 小时的报警。 即使所连接的日志备份包含 
24 小时之前的报警，这些报警也不会显示在报警视图中。 

自动连接到报警日志

要自动连接到报警日志备份，请执行如下步骤：

1. 在“RuntimeProjectPath\ProjectName\CommonArchiving”文件夹下插入日志备份文件。

2. 在运行系统中，报警日志将自动连接到项目。
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如果启用了签名，则不会自动连接已更改的签名日志备份文件。 将生成一条 WinCC 系统报警，

并在 Windows 事件日志的“应用程序”(Application) 部分中添加一个条目。 

通过脚本连接到报警日志

借助“AlarmLogs”VBS 对象，可以通过脚本将日志备份文件链接到项目。 然后系统会通过

“Restore”VBS 方法将相应的日志段复制到运行系统项目的 Common Archiving 文件夹中。 有
关详细信息，请参见“AlarmLogs”VBS 对象和“Remove”VBS 方法的相关说明。

自动断开报警日志的连接         
要自动断开报警日志备份与项目的连接，请执行如下步骤：

1. 转到文件夹“RuntimeProjectPath\ProjectName\CommonArchiving”。
2. 将日志备份文件从文件夹中删除。

通过脚本断开与报警日志的连接

借助“AlarmLogs”VBS 对象，可以通过脚本断开日志备份文件与项目的连接。 然后系统会通过

“Remove”VBS 方法将相应的日志段从运行系统项目的 Common Archiving 文件夹中删除。 有
关详细信息，请参见“AlarmLogs”VBS 对象和“Remove”VBS 方法的相关说明。

4.3.2.5 通过 C-API/ODK 直接访问日志数据库 (RT Professional)

简介

各供应商都提供了用于访问数据库的接口。 还可通过这些接口来直接访问 WinCC 日志数据

库。 例如，您可以使用直接访问来读取过程值，然后在电子表格程序中对其进行深入处理。

通过 C-API/ODK 访问日志数据库

可选择使用“WinCC 开放式开发工具包”通过开放式应用程序编程接口来访问 WinCC 数据和

函数。 

其它信息

有关本主题的更多信息，请参见“WinCC 开放式开发工具包”的相关文档。 
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4.3.2.6 通过 ADO/OLE DB 直接访问日志数据库  (RT Professional)

简介

各供应商都提供了用于访问数据库的接口。 还可通过这些接口来直接访问 WinCC 日志数据

库。 例如，您可以使用直接访问来读取过程值，然后在电子表格程序中对其进行深入处理。

通过 ADO/OLE DB 访问日志数据库

一些过程值以压缩的格式存储在日志数据库中。 可使用 WinCC OLE DB Provider 来访问这些

压缩的过程值。 对于未压缩的数据和报警日志中的数据，还可通过 Microsoft ADO/OLE DB 接
口来访问。 可使用 Visual Basic、Visual C++ 等作为编程语言。 

说明

如果使用 ADO/OLE DB 直接访问日志数据库，则请注意新版本的 WinCC 中的日志结构可能

会有所不同。

其它信息

有关此主题的更多详细信息，可在 Internet 上访问，网址为：

msdn.microsoft.com (http://msdn.microsoft.com/en-us/library/default.aspx)

4.3.2.7 在断电后组态报警的重新加载 (RT Professional)

简介

对报警的重新加载进行组态，以便断电后可在运行系统中再次显示 近发生的报警。如果发

生断电，系统将从报警日志中读取已组态报警的数量。这样便可重新构建 近的过程图像。     

说明

对于冗余系统，不允许在断电后组态报警的重新加载。
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步骤

要定义在发生断电后需重新加载的报警的数量，请执行如下步骤：

1. 在 HMI 设备的项目导航中双击“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 在区域浏览器中双击“报警”(Alarms)。
3. 在巡视窗口中选择“属性 > 常规 > 断电后的报警列表条目数”(Properties > General > Number 

of alarm list entries after power failure)，输入要在断电后重新加载的报警的数量。

结果

在断电后，所组态的报警数量将在报警视图中重新加载并在运行系统中显示。 

4.4 在运行系统中使用报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels)

4.4.1 运行系统中的报警 (Basic Panels)

报警   
在 HMI 设备上，报警指示系统、过程或 HMI 设备本身所发生的事件或状态。状态接收后将

报告。 
报警可触发下列报警事件： 
• 到达

• 离去

• 确认

• 报警循环

组态工程师将定义哪些报警必须由用户进行确认。 
报警可能包含以下信息： 
• 日期

• 时间

• 报警文本

• 故障位置

• 状态
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• 报警类别

• 报警编号

• 报警组

报警类别   
报警可分为以下几类。

• “警告”

此类报警通常指示设备状态，例如“电机已启动”。该类别中的报警不需要进行确认。

• “错误”

该类报警必须始终进行确认。错误报警通常指示设备的严重错误，例如“电机温度过高”。

• “系统”

系统报警指示 HMI 设备本身的状态或事件。 
系统报警提供关于诸如发生操作错误或通信故障等的信息。 

• 自定义报警类别

该报警类别的属性必须在组态中定义。

报警缓冲区 
报警事件将存储在内部缓冲区中。该报警缓冲区的大小取决于 HMI 设备类型。   
“持续报警缓冲区”(Persistent alarm buffer) 设置用于在运行系统中打开和关闭报警缓冲区。

出于存储空间的原因，可能需要关闭报警缓冲区。

在“运行系统设置 > 报警”(Runtime Settings > Alarms) 下激活“持续报警缓冲区”(Persistent 
alarm buffer) 设置。在此设置下，报警视图显示当前报警和报警缓冲区中的报警

如果关闭警报缓冲区，则需要重新启动运行系统，使报警视图不再显示报警缓冲区中的报警。

报警视图

报警视图显示了在报警缓冲区中选择的报警或报警事件。报警事件是否需要确认由组态指定。

报警窗口

未将报警窗口分配给任何画面。根据组态，当属于特定报警类别的报警处于激活状态时，报

警窗口将打开。  
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可以组态报警显示的顺序。您可以选择按发生时间的升序或降序显示报警。报警窗口也可以

设置为显示故障的确切地点，以及报警事件的日期和时间。通过组态，可以过滤显示内容，

仅显示包含指定字符串的报警。

报警指示器

报警指示器是一个图形符号，当激活指定报警类别的报警时，该符号便会显示在屏幕上。   
报警指示器的状态可以为以下两种之一：

• 闪烁：至少存在一条未确认的待决报警。

• 静态：报警已确认，但其中至少有一条尚未离开。数字指示排队等候的报警个数。

4.4.2 运行系统中的报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

报警   
在 HMI 设备上，报警指示系统、过程或 HMI 设备本身所发生的事件或状态。状态接收后将

报告。 
报警可触发下列报警事件： 
• 到达

• 离去

• 确认

组态工程师将定义哪些报警必须由用户进行确认。 
报警可能包含以下信息： 
• 日期

• 时间

• 报警文本

• 故障位置

• 状态

• 报警类别
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• 报警编号

• 报警组

报警类别   
报警可分为以下几类。

• “Warnings”
此类报警通常指示设备状态，例如“电机已启动”。此报警类别中的报警不需要进行确认。

• “Errors”
该类报警必须始终进行确认。错误报警通常指示设备的严重错误，例如“电机温度过高”。

• “System”
系统报警指示 HMI 设备本身的状态或事件。 
系统报警提供关于诸如发生操作错误或通信故障等的信息。 

• “Diagnosis Events”
SIMATIC 诊断报警显示 SIMATIC S7 控制器中的状态和事件。

• “Safety Warnings”
“Safety Warnings”报警类别显示故障安全操作的报警。用户不需要确认来自此报警类别的

报警。 
• STEP 7 报警类别

在 STEP 7 中组态的报警类别也可用于 HMI 设备。

• 自定义报警类别

该报警类别的属性在组态中定义。

报警缓冲区 
报警事件将存储在内部缓冲区中。该报警缓冲区的大小取决于 HMI 设备类型。 

说明

适用于面板和 RT Advanced
“持续报警缓冲区”(Persistent alarm buffer) 设置用于在运行系统中打开和关闭报警缓冲区。

出于存储空间的原因，可能需要关闭报警缓冲区。

在“运行系统设置 > 报警”(Runtime Settings > Alarms) 下激活“持续报警缓冲区”(Persistent 
alarm buffer) 设置。在此设置下，报警视图显示当前报警和报警缓冲区中的报警

如果关闭警报缓冲区，则需要重新启动运行系统，使报警视图不再显示报警缓冲区中的报警。
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报警报表 
在项目中激活报警记录后，报警将直接从打印机上打印输出。 
可以为每个报警分别设置登录功能。生成“到达”和“离去”报警事件后，将触发此类报警

的打印。

“系统”报警类别的报警要向打印机输出，必须通过相应的报警缓冲区来启动。这样便将报

警缓冲区的内容输出到打印机了。为了启动该打印功能，需要在项目中组态操作元素。

说明

适用于面板和 RT Advanced
在项目中启用报警报表时，仅在运行系统关闭后打印报警。

报警日志

报警事件保存在报警记录中，假设已组态了记录文件。记录文件的容量受限于存储介质和系

统限制。   

报警视图

报警视图显示了在报警缓冲区或报警记录中选择的报警或事件。报警事件是否需要确认由组

态指定。通过组态，可以过滤显示内容，仅显示在报警文本中包含特定字符串的报警。

报警窗口

未将报警窗口分配给任何画面。根据组态，当属于特定报警类别的报警处于激活状态时，报

警窗口将打开。根据组态，确认前窗口不会关闭。 
可以组态报警显示的顺序。在首个位置上将显示当前或 早的报警。报警窗口也可以设置为

显示故障的确切地点，以及报警事件的日期和时间。通过组态，可以过滤显示内容，仅显示

在报警文本中包含特定字符串的报警。

报警指示器

报警指示器是一个图形符号，当激活指定报警类别的报警时，该符号便会显示在屏幕上。   
报警指示器的状态可以为以下两种之一：

• 闪烁：至少存在一条未确认的待决报警。

• 静态：报警已确认，但其中至少有一条尚未离开。数字指示排队等候的报警个数。
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4.4.3 使用报警窗口或报警视图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

4.4.3.1 运行系统中的报警窗口、报警视图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

应用             
报警将在 HMI 设备的报警视图或报警窗口中显示。报警窗口的布局和操作与报警视图的一致。

未将报警窗口分配给任何画面。根据组态，当属于特定报警类别的报警处于激活状态时，报

警窗口将打开。根据组态，确认前窗口不会关闭。

布局   
根据组态的不同，在报警视图中，系统使用不同的列来显示关于报警或报警事件的信息。如

果已组态过滤器，则仅显示报警文本中包含特定字符串的报警。

为区分不同的报警类别，报警视图中的第一列包含一个图标：     

符号 报警类别

! “Errors”
空 “Warnings”
取决于组态 自定义报警类别

$ “System”
S7 “Diagnosis Event”
!! “Safety Warnings”
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操作         
根据组态方式的不同，可使用报警视图执行以下操作：

• 更改列的顺序。

• 更改报警显示的顺序。

• 确认报警

• 编辑报警

操作员控件

按钮具有下列功能：         

按钮 功能

显示报警的工具提示

Loop-In-Alarm
每次击键操作时执行组态的函数（例如：“ActivateScreen”）。在此可

以调用包含所选报警信息的画面。

还可以确认报警。1)

确认报警

1)前提条件是已针对“报警循环”事件的所选报警组态函数。

操作特性 
触摸面板的链接报警窗口

为键盘单元组态报警窗口时，请在“属性 > 模式”(Properties > Mode) 下启用“已连

接”(Connected)（模态）属性。这可确保画面更改期间报警窗口不会散焦。系统不支持使用 
<Ctrl+TAB> 在画面和不同的窗口之间进行来回切换。如果已链接的报警窗口具有焦点，则无

法操作后面画面中的按钮。将执行功能键所组态的功能。

更改所显示的报警的顺序

单击列时，系统首先将报警中需要确认的报警按照日期和时间进行排序。然后再将那些不需

要确认的报警按照日期和时间进行排序。
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4.4.3.2 使用报警窗口、报警视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

除了使用鼠标之外，还可以使用 HMI 设备上的 <TAB> 键操作报警视图和报警窗口。 该按键

可用于选择按钮及在报警视图中 近选择的报警。 根据组态的不同，您也可通过功能键操

作报警视图：

使用鼠标操作     
1. 选择要编辑的报警。

2. 单击想要使用的按钮。

使用键盘操作     
1. 按 <Tab> 键，直到在报警视图中选中所显示报警的列表。

2. 单击要编辑的报警。 相应地使用 <Up> 和 <Down> 键。

3. 按 <Tab> 键，直到选中要使用的按钮。

4. 按下 <ENTER>。

更改列的顺序

1. 选择列标题，例如“日期”列标题。

2. 按住鼠标键，将列标题拖动到“时间”列标题。
“日期”列即位于“时间”列的前面。

更改排序

可以根据日期或时间对该列表排序。

1. 单击对应的列标题。
根据条件对该列表进行降序或升序排序。

2. 再次单击同一列标题可以颠倒排序顺序。

确认报警  
1. 单击要编辑的报警。

2. 单击  按钮。
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Loop-In-Alarm 触发  
1. 单击要编辑的报警。

2. 单击  按钮。
将显示包含报警信息的画面。

说明

如果在编辑未确认的报警时触发 Loop-In-Alarm ，将自动对其进行确认。

显示已组态的工具提示  
1. 单击相关报警。

2. 单击  按钮。
将显示为报警组态的工具提示。 

4.4.4 使用简单报警窗口、报警视图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels)

4.4.4.1 运行系统中的基本报警视图、报警窗口 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels)

应用   
简单报警视图显示了在报警缓冲区中选择的报警或报警事件。简单报警窗口的布局和操作与

简单报警视图中的一致。         

说明

不能通过脚本将动态函数分配给“单个报警视图”对象。 
例如，在工程系统中，可以在巡视窗口的“动画”(Animations) 选项卡中使对象的可见性动

态化。在运行系统中，“简单报警视图”不支持动画。如果已组态某个动画，并希望执行某

项操作（例如为项目运行一致性检查），则系统会在输出窗口中显示一条错误报警。
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布局   
根据组态的不同，在报警视图中，系统使用不同的列来显示关于报警或报警事件的信息。

为区分不同的报警类别，报警视图中的第一列包含一个图标：     

图标 报警类别

! “错误”

空 “警告”

取决于组态 自定义报警类别

$ “系统”

操作

根据组态方式的不同，可使用报警视图执行以下操作：     
• 确认报警

• 编辑报警
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控制元素

按钮具有下列功能：     

按钮 功能

确认报警

Loop-In-Alarm
按下按键时将执行组态的函数（例如：“ActivateScreen”）。这将调用包含所

选报警的相关信息的画面。

还会确认需要确认的报警。1)

显示报警的工具提示

在单独的窗口（即报警文本窗口）中显示所选报警的完整文本

在报警文本窗口中，可以查看超出“报警”视图中可用空间的报警文本。使

用  按钮关闭报警文本窗口。

向上滚动一个报警。

在报警视图中向上滚动一页。

在报警视图中向下滚动一页。

向下滚动一个报警。

1) 仅限为事件“报警回路”的所选报警组态了函数的情况。

控制元素的格式

简单报警视图中按钮的显示取决于所组态的大小。因此应该检查 HMI 设备上是否存在所有

需要的按钮。       

4.4.4.2 基本报警视图，应用报警窗口 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

除了使用鼠标之外，还可以使用 HMI 设备上的 <TAB> 键操作简单报警视图。 该按键可用于

选择按钮及在报警视图中 近选择的报警。 根据组态的不同，您也可通过功能键操作报警

视图：

使用报警
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使用鼠标操作  
1. 选择要编辑的报警。

2. 单击想要使用的按钮。

使用键盘操作  
1. 按 <Tab> 键，直到在报警视图中选中所显示报警的列表。

2. 单击要编辑的报警。 相应地使用 <Up> 和 <Down> 键。

3. 按 <Tab> 键，直到选中要使用的按钮。

4. 按下 <Enter>。

确认报警

1. 选择要确认的报警。

2. 单击  按钮。

Loop-In-Alarm 触发  
1. 选择要编辑的报警。

2. 单击  按钮。
将显示包含报警信息的画面。

调用信息文本 
1. 选择要编辑的报警。

2. 单击  按钮。

3. 要关闭用于显示操作员注释的窗口，请按  按钮或使用组合键 <Alt+F4>。

使用报警
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4.4.5 使用报警指示器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

4.4.5.1 运行系统中的报警指示器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

应用    
如果指定报警类别中的报警处于未决状态或需要确认，则显示报警指示器。

布局   
报警指示器的状态可以为以下两种之一：

• 闪烁： 至少存在一条未确认的待决报警。

• 静态： 报警已确认，但其中至少有一条尚未取消激活。 数字指示排队等候的报警个数。

操作   
根据组态的不同，操作报警指示器时可能会打开报警窗口。 符号库中的图标只能通过鼠标

或触摸屏操作。

说明

设备相关性

使用鼠标操作并非在所有 HMI 设备上均可用。

4.4.5.2 通过鼠标操作报警指示器 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

使用鼠标操作  
1. 使用鼠标指针单击报警指示器。 根据组态的不同，可能会打开报警窗口。

2. 单击  关闭报警窗口。 可以通过单击报警指示器来重新打开报警窗口。

使用报警
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4.4.6 确认报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在运行系统中，可以根据项目组态设置确认报警。 可以通过以下方式确认报警：

• 使用显示和控制对象按钮

• 使用 HMI 设备上的“ACK”按键

• 使用单独组态的功能键或按钮

如果为单个控件组态了操作员权限，则报警只能由获得授权的用户确认。

要在运行系统中自动确认报警，应使用系统函数和脚本，同时选中“通过 PLC 确认”选项。

说明

设备相关性

脚本并非在所有 HMI 设备上均可用。

确认类别

在运行系统中，可分别确认报警或同时确认多个报警。 它们区别如下：

• 单个确认

使用按钮或功能键确认一个报警。 
• 确认报警组

使用按钮或功能键确认一个报警组的所有报警。

要求

• 报警显示在 HMI 设备上。

步骤

要确认报警，请执行以下步骤：

1. 选择报警。

2. 如果正在使用报警视图或报警窗口，则单击  按钮。

使用报警
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3. 如果正在使用简单报警视图或简单报警窗口，则单击  按钮。

4. 按 HMI 设备上的“ACK”按钮以确认报警行中的报警。

说明

设备相关性

扩展的报警视图或报警窗口及报警行并非在所有 HMI 设备上均可用。

结果

报警状态变为“已确认”。 如果触发报警的条件不再适用，则报警状态还会变为“离去”，

且不再显示在 HMI 设备上。 

4.4.7 过滤报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

运行系统中的报警视图未包含用于输入过滤条件的控制元件。要获得此功能，请使用“画面”

编辑器组态 I/O 域。 

要求

• 已为报警视图组态过滤器。

• 已显示一个用于输入过滤条件的 I/O 域。

• 在运行系统中已显示报警。

启用过滤器

1. 在 I/O 域中输入过滤字符串。

2. 确认输入。
随即，报警视图将仅显示那些包含指定字符串的报警。因此，将区分字母大小写。 

禁用过滤器

1. 从 I/O 域中删除用于过滤报警视图的字符串。

2. 确认输入。
报警视图中将再次显示所有报警。

使用报警
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4.5 在运行系统中使用报警 (RT Professional)

4.5.1 运行系统中的报警 

报警   
在 HMI 设备上，报警指示系统、过程或 HMI 设备本身所发生的事件或状态。状态接收后将

报告。 
报警可触发下列报警事件： 
• 到达

• 离去

• 确认

组态工程师将定义哪些报警必须由用户进行确认。 
报警可能包含以下信息： 
• 日期

• 时间

• 报警文本

• 故障位置

• 状态

• 报警类别

• 报警编号

• 报警组

报警类别   
报警可分为以下几类。

• “Warnings”
此类报警通常指示设备状态，例如“电机已启动”。此报警类别中的报警不需要进行确认。

• “Errors”
该类报警必须始终进行确认。错误报警通常指示设备的严重错误，例如“电机温度过高”。

使用报警
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• “System”
系统报警指示 HMI 设备本身的状态或事件。 
系统报警提供关于诸如发生操作错误或通信故障等的信息。 

• “Diagnosis Events”
SIMATIC 诊断报警显示 SIMATIC S7 控制器中的状态和事件。

• “Safety Warnings”
“Safety Warnings”报警类别显示故障安全操作的报警。用户不需要确认来自此报警类别的

报警。 
• STEP 7 报警类别

在 STEP 7 中组态的报警类别也可用于 HMI 设备。

• 自定义报警类别

该报警类别的属性在组态中定义。

报警缓冲区 
报警事件将存储在内部缓冲区中。该报警缓冲区的大小取决于 HMI 设备类型。 

说明

适用于面板和 RT Advanced
“持续报警缓冲区”(Persistent alarm buffer) 设置用于在运行系统中打开和关闭报警缓冲区。

出于存储空间的原因，可能需要关闭报警缓冲区。

在“运行系统设置 > 报警”(Runtime Settings > Alarms) 下激活“持续报警缓冲区”(Persistent 
alarm buffer) 设置。在此设置下，报警视图显示当前报警和报警缓冲区中的报警

如果关闭警报缓冲区，则需要重新启动运行系统，使报警视图不再显示报警缓冲区中的报警。

报警报表 
在项目中激活报警记录后，报警将直接从打印机上打印输出。 
可以为每个报警分别设置登录功能。生成“到达”和“离去”报警事件后，将触发此类报警

的打印。

使用报警
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“系统”报警类别的报警要向打印机输出，必须通过相应的报警缓冲区来启动。这样便将报

警缓冲区的内容输出到打印机了。为了启动该打印功能，需要在项目中组态操作元素。

说明

适用于面板和 RT Advanced
在项目中启用报警报表时，仅在运行系统关闭后打印报警。

报警日志

报警事件保存在报警记录中，假设已组态了记录文件。记录文件的容量受限于存储介质和系

统限制。   

报警视图

报警视图显示了在报警缓冲区或报警记录中选择的报警或事件。报警事件是否需要确认由组

态指定。通过组态，可以过滤显示内容，仅显示在报警文本中包含特定字符串的报警。

报警窗口

未将报警窗口分配给任何画面。根据组态，当属于特定报警类别的报警处于激活状态时，报

警窗口将打开。根据组态，确认前窗口不会关闭。 
可以组态报警显示的顺序。在首个位置上将显示当前或 早的报警。报警窗口也可以设置为

显示故障的确切地点，以及报警事件的日期和时间。通过组态，可以过滤显示内容，仅显示

在报警文本中包含特定字符串的报警。

报警指示器

报警指示器是一个图形符号，当激活指定报警类别的报警时，该符号便会显示在屏幕上。   
报警指示器的状态可以为以下两种之一：

• 闪烁：至少存在一条未确认的待决报警。

• 静态：报警已确认，但其中至少有一条尚未离开。数字指示排队等候的报警个数。

使用报警
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4.5.2 报警视图 (RT Professional)

简介

“报警视图”对象将显示在工厂的生产过程中发生的报警。还可以使用报警视图，以列表形

式显示报警。WinCC 提供有各种视图，例如“当前报警”(Current alarms) 或“历史报警列表

（短期）”(Historical alarm list (short-term))。 

在运行系统中，为连续输入值，可使用 <TAB> 键来跳转到不同的对象，也可单击各个按钮。

或者，也可以使用鼠标来操作报警视图。

说明

在以下情况下，报警视图中的报警将显示带有删除线的日期和时间戳：

• 锁定的报警已被解锁。

• 报警在断电后重新加载。这仅适用于时间序列消息。

• 重新启动 AS。这仅适用于时间序列消息。

要求

• 已在报警视图中组态“报警回路”(Loop-In-Alarm) 按钮。

• 该画面的光标模式已设置为“Tab 光标”(Tab cursor)。
• 此操作的相应对象已启用。

• 操作员授权已指定。

使用报警
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使用鼠标操作      
1. 单击要编辑的报警。

2. 单击要使用的函数所属的操作员控件。

使用键盘操作        
1. 按 <Tab> 键，直到在报警视图中选中显示报警的列表。

2. 单击要编辑的报警。相应地使用 <Up> 和 <Down> 键。

3. 在选中要使用的操作员控制元件后，按下 <Tab> 键。

4. 按下 <ENTER>。

备用操作

根据组态的不同，您也可通过功能键操作报警视图：

示例：更改列的顺序

可以组态函数。但只有在巡视窗口中激活报警视图“字体表 > 标题列 > 排序”(Font table > 
Header column > Sort) 之后，方可在运行系统中组态函数。

1. 选择列标题，例如“日期”列标题。

2. 按住鼠标键，将列标题拖动到“时间”列标题。

示例：更改列的顺序

可以组态函数。但只有在巡视窗口中激活报警视图“字体表 > 标题列 > 按列标题排序”(Font 
table > Header column > Sort by column headers) 之后，方可在运行系统中组态函数。

1. 单击列标题。

2. 再次单击同一列标题可以颠倒排序顺序。

示例：Loop-In-Alarm
Loop-In-Alarm 将触发所组态的画面转换，即转换为包含有关报警信息的画面。  
1. 单击要编辑的报警。

2. 单击“报警回路”(Loop-In-Alarm) 按钮。

操作特性

如果对未确认的报警触发 Loop-In-Alarm ，则系统将对其自动进行确认。

使用报警

4.5 在运行系统中使用报警 (RT Professional)

可视化过程

1008 系统手册, 11/2022, 在线文档



参见

报警视图 (页 455)

4.5.3 报警视图按钮 (RT Professional)

简介

报警视图可显示特定的报警列表，从而能够更好地以总览的形式显示已激活的报警。这些列

表可根据特定的属性对报警进行过滤和排序。不仅可分别定义这些属性，而且还可定义在组

态报警视图时列表的显示方式。 

报警视图中的列表 
可在报警窗口中显示六个不同的列表。要在报警视图中显示报警列表，可在报警视图的工具

栏上单击相关的按钮。

  列表 描述

报警列表 显示未决报警。

短期归档列表 显示已记录的报警。 
一旦有新报警到达，就立即更新显示。

长期归档列表 显示已记录的报警。 
新报警到达时不会立即更新显示。

锁定列表 显示已锁定的报警。

报警统计 显示统计信息。

已隐藏报警的列表 显示已隐藏的报警。已隐藏的报警也会被记入日志。

说明

隐藏系统诊断报警

隐藏系统诊断报警的报警文本不会显示在隐藏报警列表中。

隐藏报警列表仅显示报警的组态数据，不显示实时视图。

要显示已激活的隐藏系统诊断报警，必须调整在线报警列表的过滤器。

使用报警
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已过滤的报警列表     
可使用报警视图的过滤器来组态报警视图，从而在其中显示特定的报警列表。可为任何报警

列表组态过滤器。为每个已过滤的报警列表组态单独的报警视图。 

说明

在以下情况下，报警列表中的报警将显示带有删除线的日期和时间戳：

• 锁定的报警已被解锁。

• 报警在断电后重新加载（仅限按时间顺序排列的报警）。

• AS 已重启（仅限按时间顺序排列的报警）。

参见

在运行系统中过滤报警 (页 1010)

4.5.4 在运行系统中过滤报警 (RT Professional)

简介           
在运行系统中，可通过设置特定的标准来定义要在报警视图中显示哪些报警。在以下示例中，

仅显示包含报警文本“Motor on”的报警。 

要求

已在报警视图中组态“过滤报警”(Filter alarms) 按钮 。

步骤

要过滤报警视图中的报警，请执行如下步骤：

1. 在运行系统中单击“过滤报警”(Filter alarms) 按钮。
“指定选择”(Specify selection) 对话框打开。

2. 在树形结构中双击“文本块”(Text Blocks) 文件夹，然后单击“报警文本”(Alarm Text)。在右
侧的窗格中，选择“搜索字符串”(Search string) 选项并双击“搜索字符串”(Search string)。

3.“文本输入”(Text input) 对话框打开。输入搜索字符串“Motor on”并单击“确定”(OK) 予以确认。

4. 在“指定选择”(Specify selection) 对话框中，单击“确定”(OK) 确认输入。
报警视图仅显示所选的报警。

在“指定选择”(Specify selection) 对话框中，指定报警文本块（例如“日期”和“时间”系

统块）的起始和结束时间（或搜索字符串）。输入的内容必须符合对话框中的格式要求。 
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在“指定选择”(Specify selection) 对话框中可进行以下设置：

字段 描述

完全匹配文本

过滤 
如果未启用“完全匹配文本过滤“(Text filter by exact match) 选项，则包含

指定字符串的所有文本块都将被选择。

如果启用“完全匹配文本过滤“(Text filter by exact match) 选项，则将选择

完全符合指定字符串的所有文本块。 
在 RT 中保持 如果启用“在 RT 中保持”(Persistence in RT) 选项，则即使发生画面更换，

对标准的更改也保持不变。

在 CS 和 RT 中
保持

如果启用“在 RT 和 CS 中保持”(Persistence in RT and CS) 选项，则对设置

进行的修改也适用于工程系统。要启用此选项，必须在“画面”编辑器中

打开相应的画面并再次保存。在重新激活该项目时，系统也将采用已更改

的设置。

删除过滤器 使用此按钮可删除所有已组态的标准。

按过程值过滤 
不可输入文本来作为过程值的条件。

要按照过程值块的文本进行过滤，或者按照其所表示的过程变量进行过滤，请执行如下步骤：

1. 将此过程值作为用户文本块的报警文本插入报警中。

2. 在运行系统中，按照“报警文本”(Alarm text) 文本块中的文本来过滤报警。

说明

在多站系统中，确保对于所有服务器，客户端的“指定选择”(Specify selection) 对话框中

所显示的内容都具有相同的名称。 
如按时间过滤，则在报警视图的时基改变时，起始值和停止值不会自动调整。

示例：PC 位于“UTC + 1 小时”时区，报警视图的时基为“本地时区”。需按照 10:00 到 
11:00 的时间进行过滤。将时基从“本地时区”转换为“UTC”。如果要显示相同的报警，

则将过滤器更改为 9:00 到 10:00。 

参见

报警视图 (页 455)
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4.5.5 在运行系统中排序报警 (RT Professional)

简介   
在运行系统中，可按照列标题对报警视图中的报警进行排序。 
报警排序的示例： 
• 按照日期、时间和报警编号的降序排列。 近的报警显示在顶部。

• 按优先级

必须已在“HMI 报警”编辑器中定义了报警的优先级，并且已在报警视图中组态了“优先

级”报警文本块。 因此，在单行报警视图的模式下，报警窗口中仅会显示优先级 高的

报警。 即使较低优先级的报警的日期更近一些，也不会显示在窗口中。 报警将按照时间

顺序进行显示。

• “报警状态”报警文本块将按照状态类型排序，而不按照组态的状态文本排序。 对于升序

排列，顺序如下：

– 进入

– 离开

– 已确认

– 已锁定

– 已启用

– 自动确认 
– 紧急确认

– 进入/离开

说明

在 ES 中为报警视图指定排序标准

可设置排序标准以根据需要对报警视图进行组态。 在报警视图的巡视窗口中，选择“属

性 > 属性 > 视图 > 列”(Properties > Properties > View > Columns)。

报警排序

在按照列来排序报警视图时， 多可定义四个列的排列顺序。 列标题的右侧将显示一个箭

头和一个数字。 箭头表示排列的顺序（升序或降序）。箭头旁的数字表示列标题的排列顺序。
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要求

• 已在报警视图中选择“单击排序”(Sort by click) 或“双击排序”(Sort by double-click)。
单击“属性 > 属性 > 表格 > 表格 - 排序 > 设置”(Properties > Properties > Table > Table - 
Sorting > Settings)。

• 已在报警视图中激活“自动滚动”(Autoscroll) 按钮。 
单击“属性 > 属性 > 工具栏 > 工具栏按钮”(Properties > Properties > Toolbar > Toolbar 
buttons)。

步骤

要按照列对报警视图中的报警进行排序，请执行如下步骤：

1. 首先单击或双击报警排序所依照的列标题。
将显示数字“1”，并且箭头方向向上，表示以升序排列。

– 如果在报警视图中启用排列顺序“上和下”(Up and down)，则只要在列标题上单击或

双击，系统便会切换升序和降序模式。

– 如果启用了“上、下、无”排列顺序，则在第三次点击操作时系统便会取消排序。

2. 如果要按照多个列进行排序，则按照所需的顺序单击相应的列标题。

说明

排序并不会受事件或报警文本块组态更改的影响。

每个报警文本块都对应于报警中的一个字段。 如果在排序对话框中定义一个报警文本块

作为排序标准，则即使在“属性 > 属性 > 列”(Properties> Properties > Columns) 下将该

块从报警行中删除，所定义的排列顺序也不会改变。 在排序对话框中会显示一个空字段，

而不是已删除的报警文本块。 
如果不另行在报警文本块组态中定义排列顺序并重新激活已删除的报警文本块，则报警

将恢复原来的排列顺序。 

4.5.6 在运行系统中切换报警视图  (RT Professional)

简介        
使用预组态的按钮过滤要在报警视图中显示的报警。

要求

• 已在报警视图中组态特定报警组合显示所需的六个按钮。
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步骤

要在报警视图中显示特定报警组合，请执行如下步骤：

• 在报警视图中单击以下按钮：

 报警列表，显示未决的报警

 历史报警列表（短期），显示已记录的报警

一旦有新报警到达，就立即更新显示。

 历史报警列表（长期），显示已记录的报警

 锁定列表，显示已锁定的报警

 报警统计，显示统计信息

 隐藏报警列表，显示已记录但并未显示的报警。

4.5.7 在运行系统中显示记录的报警 (RT Professional)

简介            
在运行系统中，报警视图除了显示当前报警外还显示日志中的报警。 

要求

• 所有要在运行系统中显示的归档数据必须本地保存在归档服务器中。SQL 服务器不允许

对保存在别处（例如网络上的另一台计算机）的备份文件作任何访问。

• 已在报警视图中组态“历史报警列表（短期）”(Historical alarm list (short-term)) 和“历

史报警列表（长期）”(Historical alarm list (long-term)) 按钮。

步骤

要在运行系统中显示记录的报警，可执行下列步骤：

1. 在报警视图中，单击“历史报警列表（短期）”(Historical alarm list (short-term)) 按钮以显示
记录的报警和当前报警。在历史报警列表（短期）中，将立即更新任何新的进入报警。

-或者-
1. 在报警视图中，单击“历史报警列表（长期）”(Historical alarm list (long-term)) 按钮以仅显

示记录的报警。在历史报警列表（长期）中，仅显示记录的报警。可在历史报警列表（长期）
中输入注释或查看注释。
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4.5.8 在运行系统中打印报警 (RT Professional)

简介

根据在“HMI 报警”和“报表”编辑器中的不同设置，在运行系统中可使用以下选项来打印

报警：

打印报警序列报表

如果已经激活报警序列报表，则在运行系统中的所有报警状态的转换都将连续输出到打印机。

在运行系统中无需操作员输入。 
打印报表

在运行系统中的操作员输入取决于您的组态。在运行系统中打印报警报表的选项如下：

• 由时间驱动输出

– 一次性的由时间驱动输出，例如在轮班开始时

– 以特定时间间隔重复输出，例如每隔两个小时

• 由事件驱动输出

– 变量值发生变化

– 在画面中单击某个组态按钮

– 单击报警视图中的  按钮

– 日志的溢出

– 脚本

说明

请注意，若直接在运行系统中打印报警，则只支持 ASCII 字符。

要求

• 在 HMI 设备上显示有多个报警。

步骤

要在运行系统的报警窗口中打印当前视图，可执行下列步骤：

1. 如有必要，可使用报警视图控件来过滤报警视图。

2. 单击报警视图中的  按钮。
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结果

在报警窗口中显示的报警将输出到您在“报表”编辑器中组态的打印机。

打印机设置

在 HMI 设备的“控制面板”上组态打印机。这些设置将取决于在 HMI 设备上使用的操作系

统。有关详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明和“报告报警 (页 950)”一章。 

参见

使用报表 (页 1338)

4.5.9 在运行系统中锁定报警 (RT Professional)

4.5.9.1 锁定单个报警 (RT Professional)

说明

PLC 报警的锁定和解锁

以下适用于锁定和解锁 S7 PLC 报警：

• S7-1500：不可用

• S7-300 和 S7-400：不适用于基于 SFC 的报警 
S7-400：通过 S7PMC 锁定/解锁 Alarm_8(P) 报警，始终会导致一起锁定或解锁此块的全部 8 
个报警。 

简介

如果锁定某个报警，则系统将不会显示和记录该报警。根据需要，可以锁定单个报警、报警

类别或报警组。

说明

锁定的报警：

重新启动 WinCC Runtime 时，系统会自动解锁锁定的报警。只有在 AS 中通过数据块直接锁

定的报警才继续处于锁定状态（在数据源处锁定）。

锁定的报警类别/报警组：

报警类别和报警组的锁定状态不受重新启动 WinCC Runtime 的影响。
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要求

• 已组态报警视图。

• 已在运行系统中显示报警视图。

• 已组态“锁定报警/解锁报警”(Lock alarm/Unlock alarm)  /  和“锁定的报

警”(Locked alarms) 按钮。

• 您已经获得锁定报警和解锁报警的授权。

说明

必须将“禁用报警”权限直接组态在“启用报警”权限之下。这是必需的，因为自动为

“启用报警”权限使用的权限等级直接位于“禁用报警”权限之下。

步骤

要使用按钮来锁定报警并且防止它们显示，可执行下列步骤：

1. 在报警视图中选择要锁定的报警。

2. 单击“禁用报警”(Disable alarm) 按钮。
该报警会从报警列表中删除。

3. 要显示所有锁定的报警，请单击“锁定的报警”(Locked alarms) 按钮。
将显示锁定列表。

4. 选择要解锁的报警。

5. 单击“解锁报警”(Unlock alarm) 按钮。
再次显示该报警并且从锁定列表中删除该报警。

参见

报警视图 (页 455)

4.5.9.2 通过报警编号锁定报警 (RT Professional)

要求

• 已在报警视图中组态“锁定对话框”(Lock dialog) 按钮 。
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步骤

要通过报警编号锁定报警并且防止它们显示，可执行下列步骤：

1. 单击 。
将打开“组态锁定列表”(Configure Lock List) 对话框。

2. 在服务器列表中单击某个服务器，或单击单站项目的本地 PC。
3. 单击“添加”(Add) 按钮。在随后显示的对话框中，输入您要锁定的报警编号。

4. 可以同时锁定多个报警。为此，可采用逗号分隔的方式来输入报警编号。以“5-10”格式输入
编号范围。只能锁定连续编号范围内的报警。如果在指定的范围内存在间断的报警编号，则
系统会输出一条“无效范围”的消息。

5. 要解锁某个锁定的报警，可从“锁定的报警”列表中选择该报警，然后单击“删除”(Delete) 按
钮。

说明

可以同时锁定或解锁 50 个以上的报警。 

4.5.9.3 通过报警类别或报警组锁定报警 (RT Professional)

简介

也可以通过锁定整个报警类别或该报警所属的报警组来锁定报警以防止其显示。在这些锁定

的报警组和报警类别中的所有报警都不会显示。

要求

• 已在报警视图中组态“锁定对话框”(Lock dialog) 按钮 。
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步骤

要通过报警类别或报警组锁定或解锁报警，可执行下列步骤：

1. 在报警视图中，单击  按钮。
将打开“组态锁定列表”(Configure Lock List) 对话框。

2. 在服务器列表中单击某个服务器，或单击单站项目的本地 PC。
3. 在树状结构中，选择您要锁定的报警类别或用户定义的报警组。

4. 单击“锁定”(Lock) 按钮。
将锁定此报警类别中或用户定义的报警组中的所有报警。

要解锁这些报警，可选择该报警类别或用户定义的报警组，然后单击“解锁”(Unlock) 按钮。

报警锁定时的操作员输入报警

可在报警视图中定义是否在锁定或解锁报警时生成“操作员输入报警”。用户可自行组态操

作员输入报警，默认情况下，该报警包括以下对象：

• 时间戳

• 登录的用户

报警的时间戳的来源如下：

• 来自处于活动状态锁定的报警源（例如某个 AS）。

处于活动状态锁定的报警是可见的，并且可在所有 HMI 设备上使用。
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4.5.10 报警的确认 (RT Professional)

4.5.10.1 确认报警  (RT Professional)

简介

在运行系统中，可以根据项目组态设置确认报警。可以通过以下方式确认报警：

• 使用显示和控制对象按钮

• 使用自定义按钮

如果为单个控件组态了操作员权限，则报警只能由获得授权的用户确认。

为在运行系统中跳过确认，WinCC 包含的系统函数和脚本可用于自动确认报警。

确认变化

在运行系统中，可分别确认报警或同时确认多个报警。有下列可用选项：

• 单个确认

使用按钮或功能键确认一个报警。 
• 确认报警组

使用按钮或功能键确认一个报警组的所有报警。

• 组确认

使用报警视图中的“组确认”(Group acknowledgement) 按钮确认报警视图中需要确认的

所有未决报警。

• 双重确认

如果某个报警需要双重确认，则同时确认进入报警和离开报警。

要求

• 报警显示在 HMI 设备上。

• 已在报警视图中组态“组确认”(Group acknowledgement) 和“单个确认”(Single 
acknowledgment) 按钮。
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步骤

要确认报警，可执行下列步骤：

• 选择报警。

• 单击报警视图中的“单个确认”(Single acknowledgment)。

结果

报警状态被设置为“已确认”。如果报警的触发条件不再适用，则报警状态还会设置为“离

开”，且不再显示在 HMI 设备上。 

参见

报警视图 (页 455)

4.5.10.2 组报警确认 (RT Professional)

简介

对报警窗口中所有需要确认的待决报警和可见报警进行的确认被称为组确认。 如果没有为

某个报警选择“单个报警”选项，则可以触发组确认。

要求

在报警视图中存在多个需要确认的报警。

步骤

要对某个报警执行组确认，可执行下列步骤：

1. 如有必要，可读取已排队报警的报警文本并启动补救操作。

2. 在报警视图中，单击  按钮。

结果

将确认具有以下属性的所有已排队报警：

• 需要确认

• 不需要确认

• 可见
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4.5.10.3 报警的紧急确认 (RT Professional)

简介

在异常情况下，操作员可以基于报警编号来确认报警。 即使此报警当前不处于未决状态，确

认位也将发送到 AS。 此功能仅在即将发生紧急情况下使用。

要求

在报警视图中已组态  按钮。

步骤

要使用紧急确认在运行系统中确认报警，可执行下列步骤：

1. 单击报警视图中的  按钮。
将打开“报警的紧急确认”(Emergency Acknowledgment for Alarms) 对话框。

2. 选择服务器。

3. 要输入报警编号，请选择“报警编号”(Alarm number)。
4. 单击“发送确认作业”(Send acknowledge job) 按钮。

该报警将出现在报警视图中，并使用您为已确认报警定义的颜色。

说明

在用于选择服务器的对话框中，只显示其“数据包”已加载到 PC 上的服务器项目。 

使用报警
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4.5.10.4 确认报警器 (RT Professional)

简介

在运行系统中确认报警器的方式取决于如何组态报警器的确认。 

要求

• 已组态报警器及其确认。

• 已触发报警器。

• 已在报警视图中组态“报警器确认”(Alarm annunciator acknowledgment) 和“单个确

认”(Single acknowledgment) 按钮。

使用单独的键进行确认

• 要确认报警器，可在报警视图中单击“报警器确认”(Alarm annunciator 
acknowledgment) 按钮。

仅确认报警器。触发报警器的报警仍然设置为“进入”状态。

单个确认

• 要确认报警器，可选择当前报警，然后在报警视图中单击“单个确认”(Single 
acknowledgment) 按钮。 
这样即同时确认了报警器和触发报警器的报警。

确认变量

如果报警器是使用变量确认的，则通过自定义按钮或功能键等确认该报警器。

结果

对报警器的确认位进行了置位。

参见

报警视图 (页 455)

使用报警
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4.6 显示安全事件

4.6.1 在 HMI 设备上显示安全事件 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

简介

用户也可以在 HMI 设备上查看 WinCC 中现有报警的安全事件。

例如，安全事件是指通过网络对设备的攻击，或者是指对控制器和 HMI 设备间通信保护等

级的更改。

安全事件由控制器检测并转发至 HMI 设备。安全事件显示在 HMI 设备的报警日志中。

不必在控制器中组态或激活安全事件功能。控制器会自动检测安全事件。 

限制

用户可在 HMI 设备上显示以下控制器中的安全事件：

• SIMATIC S7-1200
• SIMATIC S7-1500

说明

设备相关性

基本面板和第二代基本面板上不会显示控制器的安全事件。

组态安全事件的显示

要在 HMI 设备上显示安全事件，需要执行以下步骤： 
• 选择控制器报警

• 为控制器报警创建报警日志

有关组态的更多详细信息，请参见 组态安全事件的显示 (页 1025)。

参见

组态安全事件的显示 (页 1025)

使用报警
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4.6.2 组态安全事件的显示 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

要求

在 HMI 设备与 PLC 之间建立 HMI 连接。

步骤

1. 打开 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 启用“报警”(Alarms) 下的“安全事件”(Security events) 功能。

说明

“安全事件”(Security events) 功能在默认情况下处于禁用状态，必须为每个 HMI 连接激活

该功能。

3. 在“日志”(Log) 编辑器的“报警日志”(Alarm logs) 中创建新的报警日志。

4. 打开 HMI 画面。

5. 创建报警视图。

结果

安全事件显示在报警日志中。

4.7 将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备

4.7.1 将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (RT Advanced, Panels, 
Comfort Panels)

基本知识

除了 WinCC 中的报警外，还可在 STEP 7 中组态控制器报警并将其显示在 HMI 设备上。

在 STEP 7 中组态控制器报警、与 S7-1500 控制器建立连接，并且控制器报警当前处于未决

状态时，控制器报警会在发生报警更改（例如，报警文本发生更改）后自动更新并发送至 
HMI 设备。这样，您便无需单独将报警的组态更改加载到 HMI 设备中，从而节省了时间。报

警发生更改时，HMI 设备无需退出运行系统工作。

使用报警
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可将以下控制器报警发送至 HMI 设备：

• 系统诊断

• ProDiag 报警

• 程序报警

如果在控制器和 V14 版本的 HMI 设备中组态了相应设置，便可以将完整的控制器报警发送

到该 HMI 设备。为实现相应的连接，必须在 HMI 设备的“运行系统设置报警 > 控制器报

警”(Runtime settings Alarms > Controller alarms) 下激活选项“自动更新”(Automatic 
update)。有关设置的详细信息，请参见 组态 HMI 设备上控制器报警的自动更新 (页 1029)。

设备相关性

发生以下控制器的控制器报警时，会自动将此类报警完整地发送至 HMI 设备：

• SIMATIC S7-1500（固件版本为 2.0 或更高）

基本面板和第二代基本面板不支持控制器报警。对于基本面板和第二代基本面板以及设备版

本低于 V14 的 HMI 设备，必须将报警的组态更改加载至控制器和此 HMI 设备。

如果在 HMI 设备中禁用“自动更新”(Automatic update)，则必须将报警的组态更改加载至

控制器和 HMI 设备。

说明

将项目升级至 TIA Portal 版本 V14 时，会禁用 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings) 
下的将控制器报警传送至 HMI 设备功能，因为 HMI 设备与相应控制器之间的连接是在旧版本 
TIA Portal 中创建的。

语言设置

为了使报警以合适的语言显示在 HMI 设备上，必须在控制器和 HMI 设备上为报警组态三种

（或更少）相同的语言。可能需要与控制项目工程师协商语言选择。 
如果在 HMI 设备和控制器上组态的语言不同，则在运行期间 HMI 设备会显示文本“###文本

缺失###”(###Text missing###)，而不会显示控制器报警。 

说明

如果您想要在 HMI 设备上同时使用三种以上的语言，则必须禁用自动更新控制器报警的选

项。否则，会显示“##文本缺失##”(##Text missing##)，而不会显示第四种语言或任何其它

语言的控制器报警。

亚洲字体的特别注意事项

使用报警
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如果使用的是亚洲语言，在传送期间只会将组态 HMI 设备时使用的亚洲字符加载至 HMI 设备。

如果直接将文本从控制器发送至 HMI 设备，则可能会出现显示问题。在此类情况下，可将

完整的亚洲字体加载至 HMI 设备。有关详细信息，请参见 将亚洲字体加载到 HMI 设备 
(页 2537)。

说明与规则

• 触发控制器报警后，加载至控制器中的已修改文本会立即显示在 HMI 设备上。

• 如果针对某一控制器报警选择属性“报警 > 基本设定 > 仅信息”(Alarm > Basic settings > 
Information only)，则该控制器报警将不再显示在 WinCC 的报警视图中。

• 以下规则适用于报警日志中显示的报警：

– 报警日志包括以设置的语言进行显示的报警。组态 HMI 设备时，可在“运行系统设置 > 
常规 > 日志 > 记录语言”(Runtime settings > General > Logs > Logging language) 下设

置该语言。无论您是设置特定的语言来在报警日志中记录控制器报警，还是选择默认

语言，都必须在控制器中激活相应的语言。指定启动语言时，如果与“自动更

新”(Automatic update) 选项结合使用，则这会导致报警日志中出现混合语言。有关运

行系统中日志的语言选择的详细信息，请参见 对运行系统中语言切换的日志响应 
(页 975)。

– 必须在“属性 > 属性 > 记录方法”(Properties > Properties > Logging method) 下为相

应的报警日志选中复选框“记录事件文本和错误位置”(Log event text and error 
location)，以使记录的控制器报警显示在报警视图或报警窗口中。

– 不会记录报警的信息文本，并会在运行系统中显示报警日志时显示“###文本缺失

###”(###Text missing###)。
– 如果报警文本包含多于 6 个值，则在记录后仅前 6 个值将保存至日志文件中。为显示

日志而组态的报警视图中将显示报警文本中包含的所有值。

参见

将亚洲字体加载到 HMI 设备 (页 2537)
组态 HMI 设备上控制器报警的自动更新 (页 1029)
对运行系统中语言切换的日志响应 (页 975)

4.7.2 将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (RT Professional)

基本知识

除了 WinCC 中的报警外，还可在 STEP 7 中组态控制器报警并将其显示在 HMI 设备上。

使用报警
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在 STEP 7 中组态控制器报警时，会与 S7-1500 控制器建立连接，控制器报警当前处于未决

状态，控制器报警会在发生更改（例如，报警文本发生更改）时自动发送至 HMI 设备并进

行更新。这样，您便无需单独将报警的组态更改加载到 HMI 设备中，从而节省了时间。报

警发生更改时，HMI 设备无需退出运行系统工作。

可将以下控制器报警发送至 HMI 设备：

• 系统诊断

• 过程诊断

• 程序报警

在控制器和 V14 版本的 HMI 设备中组态相应设置后，便可以将完整的控制器报警发送到该 
HMI 设备。在 HMI 设备上，必须在“运行系统设置 > 报警 > 控制器报警”(Runtime Settings 
> Alarms > Controller alarms) 下激活“自动更新”(Automatic update) 选项以实现相关连接。

有关设置的详细信息，请参见 组态 HMI 设备上控制器报警的自动更新 (页 1029)。

设备相关性

发生相关事件时，以下控制器的控制器报警会自动地完整发送至 HMI 设备：

• SIMATIC S7-1500（固件版本为 2.0 或更高版本）。

基本面板和第二代基本面板不支持控制器报警。对于基本面板和第二代基本面板以及设备版

本小于 V14 的 HMI 设备，必须将报警的组态更改加载至控制器和 HMI 设备。

如果在 HMI 设备中禁用“自动更新”(Automatic update)，则必须将报警的组态更改加载至

控制器和 HMI 设备。

说明

将项目升级至 TIA Portal 版本 V14 时，会禁用 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime Settings) 
下的“将控制器报警传送至 HMI 设备”功能，因为 HMI 设备与相应控制器之间的连接是在

旧版本的 TIA Portal 中创建的。

语言设置

为了使报警以合适的语言显示在 HMI 设备上，必须在控制器和 HMI 设备上为报警组态三种

（或更少）相同的语言。选择语言时，可能需要与组态工程师协商。 

使用报警
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如果在 HMI 设备和控制器上组态的语言不同，则运行的 HMI 设备会显示文本“###文本缺失

###”(###Text missing###)，而不会显示控制器报警。 

说明

如果您想要在 HMI 设备上同时使用三种以上的语言，则必须禁用自动更新控制器报警的选

项。否则，会显示“##文本缺失##”(##Text missing##)，而不会显示第四种语言或任何其它

语言的控制器报警。

参见

编辑控制器报警 (页 900)
控制器报警 (页 831)
组态 HMI 设备上控制器报警的自动更新 (页 1029)

4.7.3 组态 HMI 设备上控制器报警的自动更新 (RT Professional, RT Advanced, Panels, 
Comfort Panels)

简介

默认情况下，为 S7-1500 控制器（固件版本为 2.0）与 HMI 设备（设备版本为 V14）之间

的所有连接，选择选项“自动更新”(Automatic update)。 
如果在版本低于 V14 的 TIA Portal 中创建了 HMI 设备与 S7-1500 控制器之间的连接，则即

使在将项目升级到版本 V14 之后，也应禁用“自动更新”(Automatic update) 选项。稍后，为

进行此连接可组态控制器报警的自动更新。

如果文本列表变量用于控制器报警，则必须激活“自动更新”(Automatic update)。

要求

• HMI 设备与 S7-1500 控制器（固件版本为 2.0 或更高版本）或者兼容设备（例如，WinAC 
1500）之间存在 HMI 连接。

• 控制器与 HMI 设备的版本应为 14 或更高版本。

• 已在控制器中激活了“集中报警管理”(Central alarm management)（已为控制器激活了

自动更新）。

• 已在 STEP 7 中组态了控制器报警。

• 已在 HMI 设备上组态了报警视图或报警窗口。

使用报警
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• 在报警视图或报警窗口中选择了与控制器报警相关的报警类别。

• 在控制器和 HMI 设备中为报警组态了三种（或更少）相同的语言。

步骤

1. 打开 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings)。
将在“报警 > 控制器报警”(Alarms > Controller alarms) 下显示与控制器的一个或多个连接。

2. 为想要显示其控制器报警的相应连接激活“自动更新”(Automatic update) 选项。
必须单独为各个连接激活“自动更新”(Automatic update) 功能。

说明

如果为控制器组态的语言不同于为 HMI 设备组态的语言，则报警不能显示在运行系统中。而

是会显示报警“##文本缺失##”(##Text missing##)。

说明

如果要在 HMI 设备上同时使用三种以上的语言，则必须禁用“自动更新”(Automatic update) 
选项。否则，会显示报警“##文本缺失##”(##Text missing##)，而不会显示第四种语言或任

何其它语言的控制器报警。

结果

已在运行系统的报警视图中显示了控制器报警。

参见

将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (页 1027)
将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (页 1025)

使用报警
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4.8 参考

4.8.1 报警的系统函数 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

系统函数

系统函数是预定义的函数，用户即使没有任何编程知识，也可使用这些函数在运行系统中执

行许多任务。系统函数可在函数列表或脚本中使用。   

说明

设备相关性

脚本并非在所有 HMI 设备上均可用。

下表显示了所有可用于显示和编辑报警的系统函数。

系统函数 作用 
EditAlarm 为所选报警或为 后选择的报警（进行了多重选择时）触发

“Loop-In-Alarm”事件。要编辑的报警尚未确认时，所选的报

警也会进行确认。

ClearAlarmBuffer 删除 HMI 设备报警缓冲区中的报警。

ClearAlarmBufferProtoolLeg
acy

作用如同“ClearAlarmBuffer”。为确保兼容性，该系统函数仍

然保留，以便使用以前的 ProTool 编号方式。 
AlarmViewUpdate 更新报警视图。

▸AlarmViewLoopInAlarm 为所选报警或为 后选择的报警（进行了多重选择时）触发

“Loop-In-Alarm”事件。要编辑的报警尚未确认时，所选的报

警也会进行确认。

AlarmViewAcknowledgeAlar
m

确认在指定报警视图中选定的报警。

AlarmViewShowOperatorNo
tes

显示在指定报警视图中选定报警的已组态工具提示。

AcknowledgeAlarm 确认选择的所有报警。

SetAlarmReportMode 确定是否将报警自动报告到打印机上。

ShowAlarmWindow 隐藏或显示 HMI 设备上的报警窗口。

ShowSystemEvent 将已传递参数的值显示为 HMI 设备上的系统事件。

使用报警

4.8 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1031



说明

设备相关性

以下系统函数并非在所有 HMI 设备上均可用：

• SetAlarmReportMode
• AlarmViewUpdate
• ShowSystemEvent

4.8.2 报警事件  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

报警事件及其显示和控制对象

在运行系统中，以下报警事件通过它们的显示对象和控制对象触发。 可以为每个事件组态

一个函数列表。  

对象 可组态的事件

报警 进入

离开

确认

Loop-In-Alarm
报警视图 启用

禁用

选择已更改

报警指示器 单击

闪烁时单击

说明

设备相关性

报警视图中的以下事件并不是对于所有 HMI 设备都可用：

• 启用

• 禁用

• 选择已更改

• 单击

• 闪烁时单击

使用报警
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4.8.3 报警事件 (RT Professional)

报警事件及其显示和控制对象

在运行系统中，以下报警事件通过它们的显示对象和控制对象触发。可以为每个事件组态一

个函数列表。   

对象 可组态的事件

报警 进入

离开

确认

Loop-In-Alarm
已更改的状态

报警视图 激活

已加载

单击工具栏按钮

属性已更改

更改工具栏按钮属性

更改状态栏元素属性

块属性已修改

列属性已更改

报警统计列属性已更改

操作员输入报警属性已更改

使用报警
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4.8.4 日志的系统函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

系统函数

下列系统函数可用于记录：

函数名称 函数方法

ArchiveLogFile 此函数将日志移至或复制到其它存储位置以进行长期归档。 例如，

如果要将检查跟踪从本地存储介质移动到服务器，可使用该系统

函数。

处理检查跟踪时请始终使用“移动日志 (hmiMove)”模式，以避免

因冗余数据存储而违反 FDA 准则。 
LogTag 将给定变量的值保存在给定的数据日志中。 使用该系统函数记录

特定时刻的过程值。

StartLogging 启动指定记录中的记录过程。 在运行系统中，可通过调用

“StopLogging”系统函数中断记录。

StopLogging 停止指定记录中的记录过程。 要在运行系统中恢复记录，可选择

“StartLogging”系统函数。

ClearLog 删除指定记录中的所有条目。

StartNextLog 停止指定记录中的记录过程。 在已为特定日志文件组态的后续日

志中继续进行记录。

CloseAllLogs 关闭所有记录。 终止 WinCC 与日志文件或日志数据库之间的连

接。 例如，如果想在不退出运行系统软件的前提下启用 HMI 设备

上存储介质的热插拔，则可以使用该系统函数。

OpenAllLogs 打开所有记录，以重新进行记录。 恢复 WinCC 与日志文件或日志

数据库之间的连接。

CopyLog 将所指定记录的内容复制到另一个记录中。

4.8.5 包含报警的 *.csv 文件的结构 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

简介

可将报警日志保存为“*.csv”格式的文件。CSV 代表“逗号分隔值”(Comma Separated 
Value)。在这种格式中，包含条目名称和值的表格列以分号进行分隔。每个表格行都以换行

符结束。   
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*.csv 格式日志文件的示例

该示例显示了一个包含所记录的报警的文件：   
"Time_ms";"MsgProc";"StateAfter";"MsgClass";"MsgNumber";"Var1";...;"Var8";"TimeString";
"MsgText";"PLC"37986550590,27;1;1;3;110001;"";...;"";"30.06.99 13:12:51";"更改为操作

模式‘在线’";37986550682,87;1;1;3;140010;"";...;"";"30.06.99 13:12:59";“建立的连接：

PLC_1，站 2，机架 0，位置 2”： 

说明

分隔符

要显示“*.CSV”归档内容，必须确保 Windows 设置中“区域与语言”(Region and language) 下
的“小数点分割符”和“列表分隔符”未使用相同的字符。

*.csv 格式日志文件的结构

可在日志文件的列中输入下列值：

参数 说明

Time_ms 指定时间标志作为十进制值（参见下面的转换方法）

Msg_Proc 报警过程： 
0 = 未知报警过程

1 = 系统事件

2 = 报警位过程（操作报警）

3 = 报警号过程 ALARM_S
4 = 诊断事件

7 = 模拟量报警过程

9 = 程序报警

100 = 报警位过程（故障报警）

使用报警
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参数 说明

Stateafter 报警事件： 
0 = 到达/离开

1 = 到达

2 = 到达/已确认/离开

3 = 到达/已确认

4 = PLC 中的所有报警均已使用 SFC106 删除，或在 PLC STOP/RUN 后有待

处理报警

6 = 到达/离开/已确认

Msg_Class 报警类别： 
0 = 无报警类别

1 =“错误”

2 =“警告”

3 =“系统”

4 =“诊断事件”

64 ... = 用户组态的报警类别

MsgNumber 报警编号

Var1 至 Var8 STRING 形式的动态参数值

Timestring 以可读数据格式表示的 STRING 形式的时间戳

Msgtext 可读的 STRING 形式的报警

PLC 报警定位（相关 PLC）
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时间标志十进制值的转换

要使用不同的程序进一步处理时间戳的值，请执行如下操作：

1. 将 Time_ms 除以 1,000,000。
示例：37986476928：1,000,000 = 37986.476928

2. 整数部分 (37986) 为从 1899 年 12 月 31 日开始计算的日期。
在 Excel 中，可以将时间标志转换为天数。要执行以上操作，将包含有时间标志的单元指定
为相应的“日期”组格式
结果：37986 生成 2003 年 12 月 31 日

3. 小数点后的值 (0.476928) 表示时间：

– 将该值 (0.476928) 乘以 24 得出小时数 (11.446272)。
– 将余数 (0.446272) 乘以 60 得出分钟数 (26.77632)。
– 将余数 (0.77632) 乘以 60 得出秒数 (46.5792)。
结果为 11:26:46.579
Microsoft Excel 等应用程序都支持这种转换。 

4.8.6 系统块的描述 (RT Professional)

简介           
通过系统块可以指定预定义且不能随意使用的信息，例如，日期、时间和持续时间。

在报警中显示报警文本块的值（例如时间）。系统块的描述提供了有关单个系统块的信息。

概述

系统块 描述 默认长度

日期 “进入”、“离开”和“已确认”报警状态的日期。 8
时间 “进入”、“离开”和“已确认”报警状态的时

间。 
WinCC 时间戳的精度：1 s。
显示精度：10 毫秒。

9
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系统块 描述 默认长度

持续时间 在“进入”、“离开”和“已确认”状态之间的时

间段。 
持续时间只有一个列：

• 对于状态为“进入”的报警，该列保持空白。

• 对于状态为“离开”的报警，显示“进入”和

“离开”之间的时间。

• 确认报警后，显示“进入”和“离开”之间的时

间。

8

夏时制/标准时间 指示是否设置了夏令时。 1
状态 指示报警状态，例如“进入”或“离开”。

此系统块中显示的状态文本在报警类别中组态，并

取决于所选的报警视图列表。

1

确认状态 指示是否已确认报警。

此系统块中显示的状态文本在报警类别中组态，并

取决于所选的报警视图列表。

1

ID 报警编号 3
报警类别 报警类别

用户自定义文本。

8

控制器/CPU 编号

 
触发报警的 CPU 和 AS 的编号。 
在运行系统中，此系统块的值不是来自 AS，而是来

自报警的组态数据。在与 AS 通信时，该值不起作

用。

2

变量 I/O 域的操作员输入报警的变量名称（以及可输出操

作员输入报警的类似对象）

1

日志 指示是否要记录报警的标记。 1
注释 指示该报警是否存在注释。注释是用户输入的有关

报警的信息，例如“由于...，今天出现该报警”。

1

信息文本 指示该报警是否存在信息文本（工具提示）。工具

提示包含有关报警的信息，其长度限制为 255 个字

符，例如“如果...，则可能出现此报警”。不能在

运行系统中对工具提示进行编辑。

1

Loop-In-Alarm 指示是否已经启用“Loop-In-Alarm”功能。 1
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系统块 描述 默认长度

计算机名 指示 PC 的名称：

• 如果用户已经在“历史报警列表（长

期）”(Historical alarm list (long-term)) 中输入

了注释，并且之后切换了视图，则所使用的 PC 
名称将会出现在“历史报警列表（短

期）”(Historical alarm list (short-term)) 中和

“历史报警列表（长期）”(Historical alarm list 
(long-term)) 中。

• 如果在 PC 上确认了某个报警，则该 PC 的名称

将会出现在操作员输入报警的“历史报警列

表”（短期和长期）中。必须在巡视窗口中的

“操作员输入报警”下为报警视图启用操作员输

入报警。

10

用户名 指定用户的名称（登录名称）：

• 如果已经在“历史报警列表”（长期）中输入了

注释，并且之后退出了该视图，则您的用户名将

会显示在“历史报警列表”（短期）中和“历史

报警列表”（长期）中。

• 如果用户通过登录到 WinCC 确认了某个报警，

则该用户名将会显示在操作员输入报警的“历史

报警列表”（短期和长期）中。必须在巡视窗口

中的“操作员输入报警”下为报警视图启用操作

员输入报警。

10

优先级 定义报警的优先级。可在报警视图中按照优先级为

报警排序。按照优先级进行排序时，可以确保在单

行报警视图的显示范围中显示 重要的报警（高优

先级）。即使较低优先级的报警的日期更近一些，

也不会显示在窗口中。

值范围：0 - 16 
在 WinCC 中，没有指定对应于 高优先级的数值。

3

 

说明

如果在 WinCC RT 专业版快捷菜单中的“属性 > 时间设置 > 中央日期和时间格式”(Properties 
> Time settings > Central date and time formatting) 下启用了“在所有组件上更改 ISO8601 
格式”(Change ISO8601 format on all components) 选项，则也会以 ISO8601 格式在报警的

系统块中显示日期和时间。
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报警视图的列表中可能出现的图标     
对于某些系统块，可在报警视图的列表中显示图标。以下为图标含义的概述。

“状态”和“确认状态”系统块的报警列表中的图标：

图标 含义

报警已到达“状态”系统块。

报警已到达/离开“状态”系统块

报警已到达“状态”系统块/已在“状态”系统块中确认

报警已在“确认状态”系统块中确认。

“状态”系统块中历史报警列表（短期）和历史报警列表（长期）中的图标：

图标 含义

报警进入

报警离开

已确认报警

系统已确认报警

报警已隐藏

隐藏的报警进入

隐藏的报警离开

已确认隐藏的报警

再次显示报警

紧急确认报警

报警已锁定

某些系统块的报警列表、历史报警列表（短期）和历史报警列表（长期）中的图标：

图标 含义

显示系统块属性是否已激活。

显示“注释”系统块中是否存在报警注释。

显示“信息文本”系统块中是否存在报警信息文本

显示“Loop-In-Alarm”系统块中的 Loop-In-Alarm 是否已激活
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参见

组态报警类别的状态文本 (页 858)
组态报警视图 (页 927)

4.8.7 过滤报警视图的 SQL 语句 (RT Professional)

简介   
在报警视图中，可以仅使用 SQL 语句，这些语句可通过“指定选择”(Specify selection) 对话

框生成。下列条件适用于 WinCC： 
• 结构：“域”、“地址”和“值”

使用空格分隔各个参数。 
示例：

DATETIME >= '2006-12-21 00:00:00.000' AND MSGNR >= 100 
自 2006 年 12 月 21 日起报警编号大于等于 100 的所有报警

• 在单引号中输入以下信息：

– 字符串

– 日期

– 时间

• 在参数“DATETIME”中，日期和时间必须用空格分隔。无论对象属性中的时基设置如何，

“DATETIME”的输出都以“当地时间”为时基。一个例外情况是时基设置为“UTC”。在这种

情况下，输出则基于“UTC”时基。
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允许的参数

名称 SQL 名称 类型 数据 示例

过滤器 MsgFilterS
QL：

整型 要输出的 大报警数 MsgFilterSQL：10000
多可输出 10,000 个报警。

MsgFilterSQL：10000\MSGNR >= 1
多可输出从报警编号 1 开始的 

10,000 个报警。

日期/时间 DATETIME 日期 'YYYY-MM-DD 
hh:mm:ss.msmsms'

DATETIME >= '2007-05-03 
16:00:00.000'
输出从 2007 年 5 月 3 日 16:00 时开

始的报警。

编号 MSGNR 整型 报警编号 MSGNR >= 10 AND MSGNR <= 12
输出报警编号为 10 - 12 的报警。

类别 CLASS IN 整型 报警类别 ID 1-256 和“系统”

报警类别 17 + 18
CLASS IN ( 1 )
输出报警类别为 1 的报警。

状态 STATE 整型 值“ALARM_STATE_xx”
仅允许操作符“=”和“IN(...)”。
ALARM_STATE_1
ALARM_STATE_2
ALARM_STATE_3
ALARM_STATE_4
ALARM_STATE_10
ALARM_STATE_11
ALARM_STATE_16
ALARM_STATE_17

STATE IN(1,2,3)
输出所有已进入、离开和确认的报

警。

可能值：

1 = 进入的报警

2 = 离开的报警

3 = 已确认的报警

4 = 阻塞的报警

10 = 隐藏的报警

11 = 显示的报警

16 = 由系统确认的报警

17 = 紧急确认的报警

优先级 PRIORITY 整型 报警优先级 0 - 16 PRIORITY >= 1 AND PRIORITY =< 5
输出优先级介于 1 和 5 之间的报警。

控制器编号 AG_NR 整型 控制器编号 AG_NR >= 2 AND AG_NR <= 2
输出控制器编号为 2 的报警。

CPU 号 CPU_NR 整型 AG 子编号 CPU_NR >= 5 AND CPU_NR <= 5
输出 AG 子编号为 5 的报警。

实例 实例 文本 实例 -
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名称 SQL 名称 类型 数据 示例

块：1
...
块：10

TEXTxx 文本 Text1 - Text10 的搜索字符串 TEXT2 IN ('Error','Fault')
输出其 Text2 对应的文本为“Error”或
“Fault”的报警。

TEXT2 LIKE 'Error'
输出其 Text2 对应文本为“Error”的报

警。

TEXT2 LIKE '%Error%'
输出其 Text2 包含文本“Error”的报

警。

过程值：1
...
过程值：10

PVALUExx 双精度型 PVALUE1-PVALUE10 的搜索值 PVALUE1 >= 0 AND PVALUE1 <= 50
输出具有起始值 0 和终止值 50 的过

程值 1。

允许的操作数

• >=、<=、=、> 和 <
• IN(...)：由逗号分隔数组中的多个值，例如：CLASS IN( 1 ,2 ,3 )。
• LIKE：文本中必须包含字符串，例如：TEXT1 LIKE 'Error' 将输出其 Text1 包含有搜索字符

串“Error”的报警。操作数 LIKE 仅可用于“文本”(text) 类型的参数。

非法参数和操作符 
只允许表格中指出的参数和列表中的操作数。

不允许使用成组的参数，例如，带括号的参数。

4.8.8 系统事件 

4.8.8.1 系统事件的基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统事件

HMI 设备上的系统事件提供关于 HMI 设备和 PLC 内部状态的信息。
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以下概述说明了系统事件产生的原因以及排除出错原因的方法。

说明

HMI 设备相关性

本节中所介绍的一些系统事件适用于各款 HMI 设备（基于其功能范围）。

说明

系统事件在报警视图中输出。系统事件将以当前在 HMI 设备上所设置的语言输出。 
时间格式（AM/PM 或 24 小时格式）取决于选择的语言。如果采用此语言的报警文本的译文

不存在，则将英语或俄语选作代替语言并显示相应时间格式。 

系统事件参数  
系统事件可能包含加密参数。故障排除时各参数是相关的，因为它们都对运行系统软件的源

代码进行引用。这些参数在“错误代码：”

4.8.8.2 9999 - 全局报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义

下表列出了 重要的系统事件。 

表格 4-1 9999 - 全局报警

编号 效果/原因 补救措施

9999 系统启动中断。 
检查以下内容： 
• 线路电压

• 电缆连接

• 系统设置

• 组态

• 转换

请检查电源和电缆连接。

检查系统设置。

检查组态和转换。 
如果错误重复出现，请拨打热线电话！
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4.8.8.3 10000 - 打印机报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义

下表列出了 重要的系统事件。 

表格 4-2 10000 - 打印机报警

编号 效果/原因 解决方案

10000 由于某个未知原因，打印作业无法启动或取

消。没有正确设置打印机。或：无访问网络打

印机的权限。

数据传输过程中断电。

检查打印机设置、电缆连接和电源。

再次设置打印机。获得网络打印机使用权限。

如果故障仍未排除，请拨打热线！

10001 尚未安装任何打印机或尚未设置默认打印机。请安装打印机和/或将其选择为默认打印机。

10002 用于打印图形的缓冲区已满。 多可缓冲两个

图形。

可以使各个打印作业之间相隔更长的时间。

10003 现在可再次对图形进行缓冲。 --
10004 在文本模式下，用于行打印的缓冲区已满（例

如，报警）。至多可缓冲 1000 行。

可以使各个打印作业之间相隔更长的时间。

10005 文本行现在可再次缓冲。 --
10006 Windows 打印系统报错。请查阅输出文本和错

误 ID 号，以确定可能的原因。未打印任何内

容，或打印出现故障。

必要时重复该操作。 
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4.8.8.4 20000 - 全局脚本报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统事件。系统事件分为几个系列。

表格 4-3 20000 - 全局脚本报警

编号 效果/原因 解决方案

20010 指定脚本行中发生错误。脚本的执行因此而中

止。请注意在这之前可能已发生的系统事件。

在组态中选择所指定的脚本行。请确保使用允许

的变量类型。对于系统函数，请验证参数编号和

参数类型是否正确。

20011 由指定脚本调用的脚本产生了错误。

因此中止执行被调用的脚本。

请注意在这之前可能已发生的系统事件。 

在组态中，选择已经由指定脚本直接或间接调用

的脚本。

请确保使用允许的变量类型。

对于系统函数，请验证参数编号和参数类型是否

正确。

20012 不一致的组态数据。因此不能生成脚本。 重新编译组态数据。

20013 WinCC Runtime 的脚本在启动期间未初始化。使用上下文相关菜单的“编译 > 软件（全部重

建）”(Compile > Software (rebuild all)) 命令重新

编译您的项目，然后将项目下载到 HMI 设备。

20014 系统函数返回一个未写入任何返回变量的值。 选择在组态中指定的脚本。

检查是否为脚本名分配了一个值。

20015 在短时间内接连触发的脚本太多。当排队等待

处理的脚本多于 20 个时，将拒绝所有后续脚

本。此时，不执行报警中所指示的脚本。

请检查是什么触发了脚本。延长时间，例如延长

触发脚本的变量的获取周期时间。

使用报警

4.8 参考

可视化过程

1046 系统手册, 11/2022, 在线文档



4.8.8.5 30000 - 使用系统函数时的报警错误 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义 
下表列出了 重要的系统事件。系统事件分为以下几组。

表格 4-4 30000 - 使用系统函数时的报警错误

编号 效果/原因 补救措施

30010 变量不能接受函数结果，例如当其超出取值范

围时。

检查系统函数参数的变量类型。

30011 系统函数不能执行，因为在参数中给函数分配

了一个无效的值或类型。

检查无效参数的参数值和变量类型。如果使用变

量作为参数，则请对其值进行检查。

30012 系统函数不能执行，因为在参数中给函数分配

了一个无效的值或类型。

检查无效参数的参数值和变量类型。如果使用变

量作为参数，则请对其值进行检查。

4.8.8.6 40000 - 线性转换报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义

下表列出了 重要的系统事件。系统事件分为以下几组。

表格 4-5 40000 - 线性转换报警

编号 效果/原因 补救措施

40010 无法执行系统函数，因为参数不能转换为公共

的变量类型。

请检查组态中的参数类型。

40011 无法执行系统函数，因为参数不能转换为公共

的变量类型。

请检查组态中的参数类型。
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4.8.8.7 50000 - 数据服务器报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义

下表列出了 重要的系统事件。系统事件分为以下几组。

表格 4-6 50000 - 数据服务器报警

编号 效果/原因 补救措施

50000 HMI 接收数据速度比其处理数据速度快。因

此，将在所有数据处理完毕之后才又开始接收

数据。然后将重新开始数据交换。

--

50001 数据交换已经重新开始。 --

4.8.8.8 60000 - Windows 功能报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义  
下表列出了 重要的系统事件。

表格 4-7 60000 - Win32 函数报警

编号 效果/原因 解决方案

60000 该报警由“ShowSystemEvent”系统函数生成。

要显示的文本被作为参数传送给函数。

--

60010 不能按所定义的方向复制文件，因为两个文件

中有一个文件当前已打开或源/目标路径无法使

用。

这可能是当前的 Windows 用户没有其中某个文

件的访问权限。

重新启动系统函数或检查源/目标文件的路径。在 
Windows 下：运行 WinCC Runtime 的用户必须具

有文件的访问权限。

60011 试图将文件复制到自身。

这可能是 Windows 用户没有访问其中某个文件

的权限。

检查源/目标文件的路径。

使用基于 NTFS 文件系统的 Windows：运行 
WinCC Runtime  的用户必须具有文件的访问权限。
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4.8.8.9 70000 - Windows 功能报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统事件。 

表格 4-8 70000 - Win32 函数报警

编号 效果/原因 解决方案

70010 应用程序不能启动，因为在指定的路径中无法

找到该程序，或没有足够的存储空间。

检查所指定的路径中是否存在该应用程序或关闭

其它应用程序。

70011 不能修改系统时间。

该错误消息只在连接了区域指针“日期/时间 
PLC”(Date/time PLC) 时才会出现。可能原因：

• 在作业信箱中传递了无效时间。

• Windows 用户没有权限修改系统时间。

如果系统事件中的第一个参数显示有数值 13，
则第二个参数指示包含有错误数值的字节。

检查要设置的时间。

在 Windows 下：必须为运行 WinCC Runtime 的用

户授予设置操作系统的系统时间的权限。

70012 使用“运行系统和操作系统”(Runtime and 
operating system) 选项执行系统函数

“StopRuntime”时出错。

Windows 和 WinCC Runtime 没有关闭。

可能由于其它程序无法关闭而产生此错误。

关闭所有当前运行的程序。

现在关闭 Windows。

70013 不能修改系统时间，因为输入值无效。使用了

错误的定界符。

检查要设置的时间。

70014 不能修改系统时间。可能原因：

• 传递了一个无效时间。

• Windows 用户没有权限修改系统时间。

Windows 拒绝设置请求。

检查要设置的时间。

在 Windows 下：必须为运行 WinCC Runtime 的用

户授予设置操作系统的系统时间的权限。

70015 不能读取系统时间，因为 Windows 拒绝读取函

数。

--

70016 试图通过系统函数或作业选择画面。因为所组

态的画面号不存在，所以不能执行该操作。

或者：由于没有足够的系统存储空间而不能生

成画面。

或：画面被堵塞。

或：画面调用没有被正确执行。

检查系统函数或作业中的画面号是否与所组态的

画面号一致。

必要的话，给画面分配编号。

检查画面调用的细节，以及是否在特定的用户帐

号下发生堵塞。
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编号 效果/原因 解决方案

70017 未从区域指针中读取日期/时间，因为 PLC 中所

设置的地址不可用或尚未设置。

更改 PLC 中的地址或在其中设置地址。

70018 确认密码列表已经成功导入。 --
70019 确认密码列表已经成功导出。 --
70020 确认激活了报警报表。 --
70021 确认取消激活报警报表。 --
70022 确认开始导入密码列表的动作。 --
70023 确认开始导出密码列表的动作。 --
70024 在系统函数执行期间超出了变量值范围。

不计算系统函数。

检查并更正计算。

70025 在系统函数执行期间超出了变量值范围。

不计算系统函数。

检查并更正计算。

70026 内部画面存储器没有存储其它画面。

不能选择其它画面。

--

70027 已经启动 RAM 文件系统的备份。 --
70028 RAM 文件系统备份完成。

RAM 中的文件已复制到闪存。重启后，所保存

的这些文件将被复制回 RAM 文件系统。

--

70029 RAM 文件系统的备份失败。

没有为 RAM 文件系统备份副本。

检查“控制面板 > 操作面板”(Control Panel > OP) 
对话框中的设置，并使用“永久存储”(Persistent 
Storage) 选项卡中的“保存文件”(Save Files) 按钮

来保存 RAM 文件系统。

70030 为系统函数组态的参数有错误。

不能建立到新的 PLC 的连接。

将为系统函数组态的参数与为 PLC 组态的参数进

行比较，并在必要时加以更正。

70031 在系统函数中组态的 PLC 不是 S7 PLC。
不能建立到新的 PLC 的连接。

将为系统函数组态的 S7 PLC 名称参数与为 PLC 组
态的参数进行比较，并在必要时加以更正。

70032 组态为 Tab 顺序中该编号的对象在所选画面里

不可用。

画面发生改变，但焦点仍设置在第一个对象上。

检查 Tab 顺序的编号，并在必要时进行纠正。
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编号 效果/原因 解决方案

70033 不能发送电子邮件，因为与 SMTP 服务器的 
TCP/IP 连接不再存在。

该系统事件仅在第一次失败的尝试后生成。当

随后的电子邮件发送失败时，不再生成系统事

件。事件仅在此期间成功发送电子邮件时再次

生成。

WinCC Runtime 的中央电子邮件组件以固定的

间隔（1 分钟）尝试与 SMTP 服务器建立连

接，以便发送剩余的电子邮件。

检查与 SMTP 服务器的网络连接，并在必要时重新

建立该连接。

70034 连接中断之后，成功地重新建立与 SMTP 服务

器的 TCP/IP 连接。

然后发送队列中的电子邮件。

--

70036 没有组态任何用于发送电子邮件的 SMTP 服务

器。试图连接 SMTP 服务器失败，因此无法发

送电子邮件。

在第一次尝试发送电子邮件时，

WinCC Runtime 将生成系统事件。

组态 SMTP 服务器：

在 WinCC 工程组态系统中

使用“设备设置 > 设备设置”(Device settings > 
Device settings)。
在 Windows CE 操作系统中

使用“控制面板 > Internet 设置 > 电子邮件 > 
SMTP 服务器”(Control Panel > Internet Settings > 
E-mail > SMTP Server)

70037 电子邮件由于未知原因而无法发送。

电子邮件的内容将被丢弃。

检查电子邮件的参数（如接收方等）。

70038 SMTP 服务器拒绝发送或转发电子邮件，因为

接收方的域对于服务器是未知的，或因为 
SMTP 服务器需要进行身份认证。

电子邮件的内容将被丢弃。

检查接收地址的域或在可能时禁用 SMTP 服务器上

的身份认证。WinCC Runtime 中当前没有使用 
SMTP 身份认证。

70039 电子邮件地址的语法不正确或包含无效字符。

电子邮件的内容将被丢弃。

检查接收方的电子邮件地址。

70040 电子邮件地址的语法不正确或包含非法字符。 --
70041 导入用户管理因错误而中断。

未导入任何内容。

检查用户管理，或再次将其下载到面板。

70042 执行系统函数时超出了变量取值范围。

未计算系统函数。

检查并更正计算。

70043 执行系统函数时超出了变量取值范围。

未计算系统函数。

检查并更正计算。
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编号 效果/原因 解决方案

70044 发送电子邮件时出错。未发送电子邮件。 检查 SMTP 设置以及系统事件中的错误消息。

70045 无法加载加密电子邮件所需的文件。 更新操作系统和运行系统。

70046 服务器不支持加密。 选择支持加密的 SMTP 服务器。

70047 HMI 设备的 SSL 版本与 SMTP 服务器的 SSL 版
本可能不兼容。

联系网络管理员或 SMTP 服务器的运营商。

4.8.8.10 80000 - 报警日志 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统事件。 

表格 4-9 80000 - 报警日志

编号 效果/原因 补救措施

80001 对指定日志的填充已达到定义的大小（达到某

个百分比），因而必须存储在别处。

通过执行“move”或“copy”函数存储文件或表格到

别处。

80002 指定日志中的行丢失。 --
80003 记录复制过程不成功。

在这种情况下，也建议检查所有随后出现的系

统事件。

--

80006 因为不能进行记录，将导致永久不能执行该功

能。

对于数据库而言，检查相应的数据源是否存在并

重新启动系统。

80009 复制操作已经成功完成。 --
80010 在 WinCC 中输入了错误的存储位置，导致该功

能永久丧失。

重新组态各个日志的存储位置，并在需要完整的

功能时重新启动系统。

80012 日志条目存储在缓冲区中。如果将数值读入缓

冲区比数据的物理写入（例如使用硬盘）快，

则可能导致超载，从而停止进行记录。

减少归档的值。

或：

增加记录周期。

80013 超载状态结束。归档将重新恢复对所有数值的

记录。

--

80014 同样的操作被连续触发两次。因为过程已经进

行，所以操作将只执行一次。

--

80015 该系统事件用于将 DOS 或数据库错误报告给用

户。

--
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编号 效果/原因 补救措施

80016 日志被系统函数“CloseAllLogs”分开，输入的条

目超出所定义的缓冲区大小。

所有缓冲区条目都将被删除。

重新连接日志。

80017 输入的条目数导致缓冲区溢出。例如，同时激

活多个复制操作，可能导致该结果。

缓冲区中的所有复制作业将被删除。

停止复制操作。 

80019 例如，在执行“CloseAllLogs”系统函数后，

WinCC 与所有日志文件之间的连接被断开。

条目将写入缓冲区，并在恢复连接后写入到日

志中。

没有与存储位置的连接，存储介质可能已改变。

--

80020 已经超出同时激活的复制操作的 大数目。未

执行复制。

等待直至当前复制操作完成，然后重新启动 近

一次复制操作。

80021 试图删除仍然参与复制操作的日志。删除尚未

执行。

等待直至当前复制操作完成，然后重新启动 近

一个操作。

80022 对于没有组态为顺序日志的日志，试图使用系

统函数“StartSequenceLog”来启动顺序日志。

没有创建任何顺序日志文件。

检查项目的下列内容：

• 系统函数“StartSequenceLog”是否已正确组态。

• HMI 设备上是否已正确提供了变量参数的值。

80023 试图将日志复制到其自身。

未能复制日志。

检查项目的下列内容：

• 系统函数“CopyLog”是否已正确组态。

• HMI 设备上是否已正确提供了变量参数的值。

80024 在组态中，已指定如果目标日志已经包含数据

（“模式”参数），则“CopyLog”系统函数不应

允许复制。未复制日志。

如有必要，在组态中编辑“CopyLog”系统函数。在

启动系统函数之前，删除目标日志文件。

80025 您已取消复制操作。

将保留当前时刻之前写入的数据。未删除目标

日志文件（如果已组态）。

取消操作将在目标日志的末尾，以错误条目 
$RT_ERR$  进行报告。

--

80026 初始化所有日志后，输出该报警。从此时起将

值写入日志。在此时间结束之前，不会将任何

条目写入日志，而与 WinCC Runtime 的激活状

态无关。

--
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编号 效果/原因 补救措施

80027 内部闪存已被指定为日志的存储位置。这是不

允许的。

不会为该日志写入任何数值并且不会创建日志

文件。

将“Storage Card”或网络路径组态为存储位置。

80028 报警用来回传状态信息，指示当前正在初始化

日志。在输出报警 80026 前不会记录任何值。

--

80029 无法初始化在报警中指定的日志数目。已完成

日志的初始化。

有错误的日志文件不可用于记录作业。

评估与此报警相关的其它系统事件。检查组态、

ODBC (Open Database Connectivity) 和指定的驱

动器。

80030 现有日志文件的结构与期望的结构不匹配。

该日志的记录进程停止。

提前手动删除现有日志数据。

80031 CSV 格式的日志损坏。

日志无法使用。

删除有错误的文件。

80032 可以为日志组态事件。一旦日志已满，就会触

发这些事件。假定 WinCC Runtime 已经启动且

日志已满，则决对不会触发事件。

指定的日志已满，不再接受数据。

关闭 WinCC Runtime，删除日志，然后重新启动 
WinCC Runtime。
或者：

组态包含与事件有相同动作的按钮，然后按下该

按钮。

80033 在数据日志文件中设置了“系统定义”作为数

据源名称。这将导致一个错误。不会将任何数

据写入数据库日志，而是将其记录到 CSV 日志

中。

重新安装 SQL Sever 2005 Express。

80034 在日志的初始化过程中产生了错误。试图创建

表作为备份。该操作已成功。已经生成了已损

坏日志文件的表格的备份副本，且清空的日志

也已经重新启动。

不需要任何操作。但是，建议保存备份文件或将

备份文件删除以释放空间。

80035 在日志的初始化过程中产生了错误。试图创建

表格的备份，但未能成功。没有执行任何记录

或备份。

建议保存备份或将其删除以释放存储器。

80039 该报警来自审计。通过系统函数“启动下个归

档”(Start next archive) 启动下一个归档后，即

会输出该报警。

--

80040 该报警来自审计。通过系统函数“停止下个归

档”(Stop next archive) 停止下个归档后，即会

输出该报警。

--
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编号 效果/原因 补救措施

80041 该报警来自审计。通过系统函数“切换为下个

归档”(Change to next archive) 切换到下个归档

后，即会输出该报警。

--

80044 由于运行系统关闭或停电导致日志导出中断。

重新启动 Runtime 时，检测到必须恢复导出。

导出会自动恢复。

80045 由于与服务器的连接错误或服务器本身错误，

日志导出中断。

自动重复导出。检查：

• 与服务器的连接。

• 服务器是否正在运行。

• 服务器上是否有足够的可用空间。

80046 目标文件及相关目录不被写入服务器。 检查服务器上是否有足够的空间，以及用户是否

具有存储日志文件的授权。

80047 导出日志时无法读取该日志。 检查是否正确插入了存储介质。

80049 准备导出日志时无法重命名该记录。

无法完成作业。

检查是否正确插入了存储介质以及该存储介质上

是否有足够的空间。

80050 要导出的日志未关闭。

该作业无法完成。

确保在使用“ExportLog”系统函数之前调用

“CloseAllLogs”系统函数。根据要求更改组态。

80051 要复制的日志包含无效的校验和。

未复制该日志。

选择带有效校验和的日志。所选的日志可能已经

过处理。

80052 无法读取日志。 检查日志和指定的路径。

80053 无法读取关闭的日志。 打开该日志。

80054 存储介质不可用 检查是否正确插入了存储介质。
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4.8.8.11 90000 - FDA 报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统事件。 

表格 4-10 90000 - FDA 报警

编号 效果/原因 解决方案

90024 因存储介质上缺少用于日志的空间，从而导致

不能记录操作员操作。因此将不会执行操作员

操作。

插入一个空的存储介质或使用“ExportLog”函数将

日志文件备份到服务器上，以提供更多存储空间。

90025 因归档状态错误而导致无法记录用户操作。因

此将不会执行用户操作。

检查是否正确插入了存储介质。

90026 因日志关闭而不能记录操作员操作。因此将不

会执行操作员操作。

在执行下一步操作员操作前，必须借助系统函数

“OpenAllLogs”重新打开日志。根据要求更改组态。

90028 输入的密码是错误的。 输入正确的密码。

90029 执行当前操作时关闭了运行系统（可能由于断

电所致）或使用的存储介质与 Audit Trail 不兼

容。如果 Audit Trail 属于另一个项目或已记

录，则不适合使用。

也可能是因为开始自动执行“CloseAllArchives”
函数（例如，由任务调度程序启动）之前，归

档尚未停止。 

确保使用正确的存储介质。

90030 执行当前操作时关闭了运行系统（可能是由于

断电所致）。

--

90031 执行当前操作时关闭了运行系统（可能是由于

断电所致）。

--

90032 存储介质上的日志空间用尽。 插入一个空的存储介质或使用“ExportLog”函数将

日志文件备份到服务器上，以提供更多存储空间。

90033 存储介质上无更多的日志空间。从现在起，将

不再执行需要记录的更多操作员操作。

插入一个空的存储介质或使用“ExportLog”函数将

日志文件备份到服务器上，以提供更多存储空间。

90036 应用程序因电源故障停止。 --
90039 没有执行该操作所需的权限。 更换或者升级您的授权。

90040 因强制用户操作而导致“检查跟踪”被关闭。借助系统函数“StartLog”重新激活“Audit Trail”。
90041 在没有登录用户的情况下执行了必须记录的用

户操作。

只有具有相应的权限才可执行需要记录的用户操

作。通过为输入对象设置所需的权限来更改组态。
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编号 效果/原因 解决方案

90044 由于存在另一个未决的用户操作，从而导致需

要确认的用户操作受阻。

必要时重复该用户动作。

90048 当记录与检查相关的数据时，无法打印“Audit 
Trail ”。

通过调用系统函数“StopLogging”停止记录。

90049 无法访问所需的文件。 检查网络连接或存储介质。

90056 未导入配方，因为文件未包含校验和。 选择带校验和的文件。

还可以通过调用系统函数“ImportDataRecords”来
禁用校验和的验证。

90057 未导入配方，因为文件包含无效的校验和。所

选的文件可能已经过处理。

选择带有效校验和的文件。

4.8.8.12 110000 - 离线函数报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统事件。

表格 4-11 110000 - 离线函数报警

编号 效果/原因 补救措施

110000 已经更改了操作模式。现在设置为“离线”模

式。

--

110001 已经更改了操作模式。现在设置为“在线”模

式。

--

110002 未更改操作模式。 检查与 PLC 的连接。

检查在 PLC 中“协调”区域指针的地址范围是否存

在。

110003 指定 PLC 的操作模式已经由

“SetConnectionMode”系统函数更改。

“离线”操作模式现置位。

--

110004 指定 PLC 的操作模式已经由

“SetConnectionMode”系统函数更改。

“在线”操作模式现置位。

--
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编号 效果/原因 补救措施

110005 虽然整个系统处于“离线”模式，但试图使用

“SetConnectionMode”系统函数将指定 PLC 设
置为“在线”模式。不允许该转换。PLC 将仍

然保持“离线”模式。

将整个系统切换为“在线”模式并再次执行该系统

函数。

110006 区域指针“项目 ID”的内容与在 WinCC 中组态

的项目 ID 不匹配。因此将终止 
WinCC Runtime。

检查：

• 在 PLC 中输入的项目 ID。
• 在 WinCC 中输入的项目 ID。

4.8.8.13 120000 - 趋势报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义

下表列出了 重要的系统事件。

表格 4-12 120000 - 趋势报警

编号 效果/原因 补救措施

120000 不能显示趋势图，因为您组态的坐标或趋势图

不正确。

更改组态。

120001 不能显示趋势图，因为您组态的坐标或趋势图

不正确。

更改组态。

120002 趋势没有显示，因为分配的变量试图访问的 
PLC 地址无效。

检查变量的数据区域在 PLC 中是否可用、组态的地

址是否正确或者变量的取值范围是否正确。

4.8.8.14 130000 - 系统信息报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统事件。 

表格 4-13 130000 - 系统信息报警

编号 效果/原因 解决方案

130000 操作不被执行。 关闭所有其它程序。

删除硬盘中不再需要的文件。

130001 操作不被执行。 删除硬盘中不再需要的文件。
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编号 效果/原因 解决方案

130002 操作不被执行。 关闭所有其它程序。

删除硬盘中不再需要的文件。

130003 没有找到任何数据介质。操作被取消。 例如，检查下列条件：

• 是否访问正确的数据介质？

• 是否插入了数据介质？

130004 数据介质被写保护。操作被取消。 检查是否访问了正确的数据介质。如有必要，删除

写保护。

130005 该文件属性为只读。操作被取消。 检查是否访问了正确的文件。更改文件属性。

130006 无法访问文件。操作被取消。 例如，检查下列条件：

• 是否访问了正确的文件？

• 文件是否存在？

• 是否有另一操作阻止了对文件的并发访问？

130007 网络连接已中断。

无法通过网络连接保存或读取记录。

检查网络连接并排除出错原因。

130008 无可用存储卡。

无法将指定记录保存到存储卡，也无法从存储

卡读取指定记录。

插入存储卡。

130009 指定的文件夹不在存储卡上。

关闭 HMI 设备后，不会备份存储在该文件夹下

的文件。

插入存储卡。

130010 大嵌套深度可能用完，例如，当一个脚本中

的值变化启动了对无穷多个后续脚本的调用

时。 
不提供所组态的功能。

检查组态。

130013 无可用存储卡。

无法将指定记录保存到存储卡，也无法从存储

卡读取指定记录。

插入存储卡。
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4.8.8.15 140000 - 连接报警： 连接类型 + 设备 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels)

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统事件。

表格 4-14 140000 - 连接报警：连接类型 + 设备

编号 效果/原因 补救措施

140000 已建立与 PLC 的在线连接。 --
140001 已断开与 PLC 的在线连接。 --
140003 不执行任何变量更新或写操作。 检查连接是否已建立以及 PLC 是否已接通。

在控制面板中，通过“设置 PG/PC 接口”(Set PG/PC 
interface) 功能检查已设置的参数。

重新启动系统。

140004 不执行任何变量更新或写操作，因为存取点或

模块组态不正确。

检查连接状态以及 PLC 是否已接通。

在控制面板中，通过“设置 PG/PC 接口”(Set PG/PC 
interface) 检查访问点或模块组态（MPI、PPI、
PROFIBUS）。

重新启动系统。

140005 不执行任何变量更新或写操作，因为 HMI 设备

的地址不正确（可能太高）。

更换 HMI 设备的地址。

检查连接状态以及 PLC 是否已接通。

在控制面板中的“设置 PG/PC 接口”(Set PG/PC 
interface) 对话框中检查参数设置。

重新启动系统。

140006 不执行任何变量更新或写操作，因为波特率设

置不正确。

在 WinCC 中选择不同的波特率（根据模块、配置

文件、通信伙伴等）。
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编号 效果/原因 补救措施

140007 错误的总线规约会阻止变量更新或写操作（请

参见 %1）。

无法将下列参数写入注册表数据库中：

1：Tslot
2：Tqui
3：Tset
4：MinTsdr
5：MaxTsdr
6：Trdy
7：Tid1
8：Tid2
9：间隙因子

10：重试限制

检查自定义总线规约。

检查连接状态以及 PLC 是否已接通。

在控制面板的“设置 PG/PC 接口”(Set PG/PC 
interface) 对话框中检查参数设置。

重新启动系统。

140008 错误的波特率将阻止变量更新或写操作。无法

将下列参数输入注册表数据库中。

0：一般错误

1：版本错误

2：无法将规约输入注册表数据库中。

3：无法将子网类型输入注册表数据库中。

4：无法将目标轮询时间输入注册表数据库中。

5： 高站地址 (HSA) 不正确。

检查连接是否已建立以及 PLC 是否已接通。

在控制面板中，通过“设置 PG/PC 接口”(Set PG/PC 
interface) 功能检查已设置的参数。

重新启动系统。

140009 不执行任何变量更新或写操作，因为未找到 
S7 通信模块。

要重新安装模块，请打开控制面板并选择“设置 
PG/PC 接口”。

140010 找不到任何 S7 通信伙伴，因为 PLC 已关闭。

DP/T：
没有在控制面板的“设置 PG/PC 接口”(Set 
PG/PC interface) 下选择“PG/PC 是唯一主

站”(PG/PC is the only master) 选项。

接通 PLC。
DP/T：
如果仅有一台主站连接到网络，则在“设置 PG/PC 
接口”(Set PG/PC interface) 中禁用“PG/PC 是唯一主

站”(PG/PC is the only master) 选项。

如果有多台主站连接到网络，则启用该选项。切勿

更改任何设置，否则将导致总线错误。

140011 不执行任何变量更新或写操作，因为通信已经

中断。

检查连接以及通信伙伴是否接通。
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编号 效果/原因 补救措施

140012 初始化错误（例如，如果在任务管理器中关闭 
WinCC Runtime）。

或者：

另一个使用不同总线参数的应用程序（例如，

STEP 7）正在运行，而驱动程序无法使用新的

总线参数（如波特率）启动。

重新启动 HMI 设备。

或者：

先启动 WinCC Runtime，然后再启动其它应用程

序。

140013 MPI 电缆已断开，因此不存在任何电源供应。检查连接。

140014 所组态的总线地址正被另一应用程序使用。 更改 PLC 组态中的 HMI 设备地址。

140015 错误的波特率

或者：

错误的总线参数（例如，HSA）
或者：

OP 地址 > HSA 或者：错误的中断向量（中断

未通过驱动程序注册）

更正参数。

140016 硬件不支持该组态中断。 更改中断号。

140017 设置的中断正被另一驱动程序使用。 更改中断号。

140018 SIMOTION Scout 禁用了一致性检查。只显示

一个相应注释。

在 SIMOTION Scout 中，重新激活一致性检查，并

再次将项目下载到 PLC 中。

140019 SIMOTION Scout 正在将新项目下载到 PLC。
与 PLC 的连接被取消。

等待直至重新组态结束。

140020 PLC 和项目（FWX 文件）版本不匹配。

与 PLC 的连接已取消。

可用下列方法纠正：

使用 SIMOTION Scout 将当前版本下载到 PLC。
使用 WinCC ES 重新编译项目，关闭 
WinCC Runtime，然后使用新的组态重新启动。

140021 无法与 PLC 建立连接。用于与 PLC 建立连接的

“访问密码”(Access password) 的组态不正确。

在“连接”(Connections) 编辑器中选择“访问密

码”(Access password) 区域，以检查与 PLC 建立连

接时所输入的密码。

分配正确的密码。

在 PLC 属性的“安全”(Security) 区域中指定与 PLC 
建立连接所使用的“密码”(Password)。

140022 无法与 PLC 建立连接。 
用于与 PLC 建立连接的访问密码的组态不正

确。

在“连接”(Connections) 编辑器中选择“访问密

码”(Access password) 区域，以检查与 PLC 建立连

接时所输入的密码。 
在 PLC 属性的“安全”(Security) 区域中指定与 PLC 
建立连接所使用的“密码”(Password)。
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编号 效果/原因 补救措施

140023 时间同步过程中出错：无法读取 PLC %1 的系

统时间。

检查 PLC 是否已打开。 
在“连接”(Connections) 编辑器中选择“访问密

码”(Access password) 区域，以检查与 PLC 建立连

接时所输入的密码。

140025 无法与 PLC 建立连接。 
在 PLC 的显示屏中 PLC 的密码访问被禁用。

在 PLC 显示屏中启用密码访问。

4.8.8.16 160000 - 连接报警： OPC: 连接 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统事件。 

表格 4-15 160000 - 连接报警：OPC:连接

编号 效果/原因 解决方案

160000 不再读取或写入数据。可能原因：

• 电缆连接已中断。

• PLC 未响应或出现故障等。

• 用于连接的端口错误。

• 系统过载

检查是否已插入电缆并且 PLC 正常，以及是否使用

了正确的端口。

如果系统事件一直存在，请重新启动系统。

160001 连接已恢复，因为引起中断的原因已经消除。 --
160010 不存在与服务器的任何连接，因为无法确定服

务器 ID (CLS-ID)。
无法读取或写入值。

检查访问权限。

160011 不存在与服务器的任何连接，因为无法确定服

务器 ID (CLS-ID)。
无法读取或写入值。

例如，检查下列条件：

• 服务器名称是否正确？

• 站名是否正确？

• 服务器是否已注册？

160012 不存在与服务器的任何连接，因为无法确定服

务器 ID (CLS-ID)。
无法读取或写入值。

例如，检查下列条件：

• 服务器名称是否正确？

• 站名是否正确？

• 服务器是否已注册？

高级用户请注意：

可以根据 HRESULT 解读该值。 
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编号 效果/原因 解决方案

160013 将指定的服务器启动为 InProc 服务器。未提供

此功能，这样做可能导致未知结果，因为服务

器与 WinCC Runtime 运行在相同的过程区域

中。

将服务器组态为 OutProc 服务器或本地服务器。

160014 在 PC 上只能启动一个 OPC 服务器项目。试图

启动第二个项目后将输出一条报警信息。

第二个项目没有 OPC 服务器功能，因而外部数

据源不能将它视为 OPC 服务器。

切勿启动计算机上具有 OPC 服务器功能的第二个

项目。

4.8.8.17 170000 - S7 诊断报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义

下表列出了 重要的系统事件。 

表格 4-16 170000 - S7 诊断报警

编号 效果/原因 解决方案

170000 不显示 S7 诊断事件，因为无法在该设备处登

录到 S7 诊断。不支持该服务。

--

170001 无法查看 S7 诊断缓冲区，因为与 PLC 的通信

已经中断。

将 PLC 设置为在线模式。

170002 无法查看 S7 诊断缓冲区，因为诊断缓冲区 
(SSL) 的读操作由于出错而被取消。

--

170003 无法显示 S7 诊断报警。系统返回内部错误 
%2。

--

170004 无法显示 S7 诊断报警。系统返回内部错误，

错误类别为 %2，错误代码为 %3。
--

170007 不能读取 S7 诊断缓冲区 (SSL)，因为发生内部

错误（错误类别 %2，错误代码 %3），该操作

被取消。

--
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4.8.8.18 180000 - 常规报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统事件。 

表格 4-17 180000 - 常规报警

编号 效果/原因 解决方案

180000 组件/OCX 接收的组态数据的版本标识不被支

持。

安装更新的组件。

180001 由于并行运行的操作太多，系统出现过载。某

些操作可以执行，而其它动作将被放弃。

可以使用下列方法进行纠正：

• 降低报警的生成速度（轮询）。

• 延长脚本和函数的启动间隔。

如果警告出现得更频繁，

请重新启动 HMI 设备。 
180002 不能激活屏幕键盘。可能原因：

“TouchInputPC.exe”由于安装错误而没有注

册。

重新安装 WinCC Runtime。

说明

没有附加信息的报警

报警文本中包含了所有必要信息，因此不再对报警 180003 进行说明。

4.8.8.19 190000 - 变量报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统事件的含义  
下表列出了 重要的系统事件。

表格 4-18 190000 - 变量报警

编号 效果/原因 补救措施

190000 可能变量没有更新。 --
190001 在上一个错误状态的原因被排除之后，变量被

更新（恢复正常操作）。

--

190002 变量没有更新，因为与 PLC 的通信已经中断。选择系统函数“SetOnline”以启用通信。
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编号 效果/原因 补救措施

190004 变量没有更新，因为针对该变量组态的地址不

存在。

检查组态。

190005 变量没有更新，因为组态的 PLC 类型中不存在

该变量。

检查组态。

190006 变量没有更新，因为不能将 PLC 类型映射到变

量的数据类型中。

检查组态。

190007 变量值没有修改，因为与 PLC 的连接已经中断

或变量处于离线状态。

设置在线模式或者重新连接到 PLC。

190008 由于下列事件之一，超出了组态的变量限值：

• 输入值

• 系统函数

• 脚本

遵守组态的或当前的变量限制。

190009 试图将值分配给此变量，但该值超出了此数据

类型的有效值范围。

例如，为字节变量输入值 260，或为无符号字

变量输入值 -3。

遵守变量数据类型的数值范围。

190010 向变量写入值的速率过高（例如，在一个脚本

触发的循环中）。

值将丢失，因为缓冲区中 多只能存储 100 个
操作。

可用下列方法纠正：

• 延长多次写操作之间的间隔。

• 在使用“HMI 确认变量”组态 HMI 设备上的确认

时，请勿使用超过 6 个字长的数组变量。

190011 可能原因 1：
输入的数值无法写入到组态的 PLC 变量中，因

为该值超出上下限范围。

系统拒绝了该输入并恢复了原先的值。

可能原因 2：
与 PLC 的连接被中断。

 
注意：输入的值必须在控制变量的取值范围之内。

 
 
 
 
检查至 PLC 的连接。

190012 不能将数值从源格式转换为目标格式，例如：

试图写入计数器值，但该值超出了 PLC 规定的

有效值范围。

应该为整型变量分配一个字符串类型的值。

请检查变量的取值范围或数据类型。

190013 您输入的字符串超出了变量长度。将自动根据

有效长度截取字符串。

务必输入不超过有效变量长度的字符串。
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4.8.8.20 190100 - 区域指针报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

190100 - 区域指针报警  
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 补救措施

190100 区域指针没有更新，因为为其组态的地址不存

在。

类型

1  警告

2  错误

3  PLC 确认

4  HMI 设备确认

5  LED 图像

6  趋势请求

7  趋势传送 1
8  趋势传送 2
编号：

在 WinCC ES 中显示的连续编号。

检查组态。

190101 区域指针没有更新，因为不能将 PLC 类型映射

到区域指针类型。

参数类型和编号：

参见报警 190100

--

190102 在上一个错误状态的原因被排除之后，区域指

针被更新（恢复正常操作）。参数类型和编

号：参见报警 190100。

--

使用报警

4.8 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1067



4.8.8.21 200000 - PLC 协调报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

200000 - PLC 协调报警

下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 补救措施

200000 没有执行协调，因为 PLC 中组态的地址不存在

或尚未设置。

更改 PLC 中的地址或在其中设置地址。

200001 协调被取消，因为不能对在 PLC 中组态的地址

进行写访问。

在 PLC 可进行写操作的区域中，更改或设置地址。

200002 此时不执行协调，因为区域指针的地址格式与

内部存储格式不匹配。

内部错误

200003 协调可再次执行，因为上一个错误状态已经消

除（返回到正常操作）。

--

200004 协调可能不执行。 --
200005 不再读取或写入数据。可能原因：

• 电缆连接已中断。

• PLC 未响应或出现故障等。

• 系统过载

确保电缆已插入并确保 PLC 正常运行。

如果系统事件仍然存在，请重新启动系统。

4.8.8.22 200100 - 区域指针报警项目 ID (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

200100 - 区域指针报警项目 ID 
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 补救措施

200101 无法描述区域指针的报警项目 ID。 
无可用条目。

检查组态。

200102 类型转换错误。 检查类型转换。

200103 在上一个错误状态的原因被排除之后，区域

指针的项目 ID 被更新（恢复正常操作）。

--
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编号 效果/原因 补救措施

200104 未知错误 检查以下内容： 
• 组态

• HMI 变量

• HMI 报警

• 系统报警 
• 控制器报警 
如果错误重复出现，请拨打热线电话！

200105 与 PLC 的在线连接被中断。 
连接中断。

例如，检查下列条件 
• 访问设置是否正确？ 
• 服务器名称是否正确？ 
• 站名是否正确？ 
• 服务器是否已注册？

• 组态是否正确？

4.8.8.23 210000 - PLC 作业报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

210000 - PLC 作业报警 
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 补救措施

210000 作业没有处理，因为 PLC 中不存在或尚未设

置组态的地址。

更改 PLC 中的地址或在其中设置地址。

210001 作业没有处理，因为无法在 PLC 中对组态的

地址进行读/写访问。

在 PLC 可进行读/写访问的区域中，更改或设置

地址。

210002 作业未执行，因为区域指针的地址格式与内

部存储格式不匹配。

内部错误

210003 再次处理作业缓冲区，因为上一个错误状态

已经消除（恢复正常操作）。

--

210004 可能不会处理作业缓冲区。 --
210005 触发了具有无效编号的作业邮箱。 检查 PLC 程序。

210006 执行作业邮箱时出错。结果是未执行该控制

作业。查看后续/先前的系统事件。

检查控制作业的参数。重新编译组态数据。
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4.8.8.24 220000 - WinCC 通信驱动程序报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

220000 - WinCC 通信驱动程序报警  
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 补救措施

220001 未下载变量，因为子级通信驱动程序/HMI 
设备不支持对数据类型 Bool/Bit  的写访问。

更改组态。

220002 未下载变量，因为子级通信驱动程序/HMI 
设备不支持对数据类型 Byte  的写访问。

更改组态。

220003 无法加载通信驱动程序。驱动程序可能没有

安装。

通过重新安装 WinCC Runtime 来安装驱动程序。

220004 通信终止且不传送任何更新数据，因为电缆

没有连接或出现故障等。

检查连接。

220005 建立通信。 --
220006 指定 PLC 与指定端口之间的连接已激活。 --
220007 与指定 PLC 的连接在指定端口处中断。 检查以下内容：

• 是否已插入电缆？

• PLC 是否正常？

• 是否使用了正确的端口？

• 组态是否正确（端口参数、协议设置、PLC 
地址）？

如果系统事件一直存在，请重新启动系统。

220008 通信驱动程序不能访问或打开指定端口。此

端口可能正被另一应用程序使用，或者正在

使用目标设备上不存在的端口。

不能与 PLC 通信。

关闭所有访问此端口的应用程序，然后重新启动

计算机。

使用系统中存在的其它端口。

220009 通信路径为空、不完整或存在无效格式。 输入正确格式的通信路径。
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4.8.8.25 230000 - 画面对象报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

230000 - 画面对象报警  
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 解决方案

230000 无法使用输入的值。系统拒绝此次输入并恢

复先前的值。

可能原因：

• 超出取值范围。

• 输入了无效的字符

• 超过了有效的 大用户数。

输入有效值或删除不再需要的用户。

230002 当前登录的用户不具有所需权限，因此系统

拒绝该输入并恢复先前的值。

以具有适当权限的用户身份登录。

230003 无法切换到指定画面，因为此画面不可用/未
组态。保持选定当前画面。

组态画面并检查选择函数。

230005 I/O 域超出变量的取值范围。

将保持原始变量值。

在输入值的时候要遵守该变量的数值范围。

230100 在使用 Web 浏览器浏览时，系统可能会返

回一个用户感兴趣的消息。

Web 浏览器能继续运行，但不能（完整）显

示新网页。

浏览至另一个页面。

230200 HTTP 通道连接由于出现错误而中断。该错

误由另一个系统事件详细解释。

不再交换数据。

检查网络连接。

检查服务器的组态。

230201 HTTP 通道连接已经建立。

完成数据交换。

--
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编号 效果/原因 解决方案

230202 WININET.DLL 已经检测到一个错误。如果无

法连接到服务器或服务器拒绝无相应授权客

户端的连接时，通常会产生该错误。

当连接使用 SSL 加密时，未知的服务器证书

也可能导致该错误。

报警文本将提供详细信息。

该文本始终以 Windows 安装语言显示，因

为文本是由 Windows 操作系统返回的。

不再交换过程值。

可能不显示 Windows 操作系统返回的报警

部分，例如“出现了一个错误”。

WININET.DLL 将返回以下错误：“编号：

12055 文本：HTTP：<无可用错误文本>。”

取决于原因：

当连接失败或者出现超时时：

• 检查网络连接和网络。

• 检查服务器地址。

• 检查 WebServer 是否确实在目标站上运行。

授权错误时：

• 组态的用户名和/或密码与服务器上的条目不

匹配。设置一致的数据。

如果服务器证书被拒绝：

证书以“未知 CA ( )”标记：

• 忽略这一点，或安装一个使用客户站某已知

根证书签名的证书。

证书日期无效：

• 忽略这一点，或在服务器上安装具有有效日

期的证书。

无效 CN（Common Name，通用名称；或者，

Computer Name，计算机名称）：

• 忽略这一点，或者安装名称与服务器地址对

应的证书。

230203 虽然可进行与服务器的连接，但 HTTP 服务

器仍然拒绝连接。可能原因：

• WinCC Runtime 没在服务器上运行

• 不支持 HTTP 通道（503 服务不可用）。

只有在 Webserver 不支持 HTTP 通道时，才

会发生其它错误。报警文本的语言取决于 
Webserver。
数据没有交换。

出现“503 服务不可用”错误时：

检查 WinCC Runtime 是否正在服务器上运行，

并检查是否支持 HTTP 通道。

230301 内部错误。英语文本更详细地解释了该错

误。此错误可能是因存储空间不够引起的。

OCX 不起作用。

--

230302 无法解析远程服务器的名称。

连接失败。

检查组态的服务器地址。

检查网络的 DNS 服务是否可用。

230303 所寻址的计算机上没有远程服务器在运行。

服务器地址不正确。

连接失败。

检查组态的服务器地址。

检查目标计算机是否正在运行远程服务器。
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编号 效果/原因 解决方案

230304 所寻址计算机上的远程服务器与 VNCOCX 不
兼容。

连接失败。

使用兼容的远程服务器。

230305 身份认证失败，因为密码不正确。

连接失败。

组态正确的密码。

230306 连接到远程服务器时出错。这可能由网络问

题引起。

尝试连接失败。

检查是否已插入网络电缆，或是否存在网络问

题。

230307 与远程服务器的连接被终止。可能原因：

• 远程服务器已关机

• 用户指示服务器关闭所有连接。

连接被取消。

--

230308 该报警提供有关连接状态的信息。

尝试建立连接。

--

说明

没有附加信息的报警

报警文本中包含了所有必要信息，因此不再对报警 230400-230409 和 230500-230501 进
行说明。

4.8.8.26 240000 - 授权报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

240000 - 授权报警  
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 解决方案

240000 WinCC Runtime 以演示模式运行。

您没有授权或授权已被破坏。

安装授权。

240001 WinCC Runtime 以演示模式运行。

为安装的版本组态了过多变量。

装载一个合适的授权/授权组。

240002 WinCC Runtime 以有时间限制的紧急授权

运行。

恢复完整的授权。

使用报警

4.8 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1073



编号 效果/原因 解决方案

240004 读取紧急授权时出错。

WinCC Runtime 以演示模式运行。

重新启动 WinCC Runtime。安装或修复授权

（请参见“软件保护调试说明”）。

240005 自动化许可证管理器检测到内部系统错误。

可能的原因：

• 文件有损坏

• 安装存在错误

• 没有可供自动化许可证管理器使用的存

储空间，或其它类似原因。

重新启动 HMI 设备/PC。如果此方法未能解决问

题，请删除自动化许可证管理器，然后重新安

装。

4.8.8.27 250000 - S7 状态/强制报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

250000 - S7 状态/强制报警 
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 解决方案

250000 在“状态强制”指定行中的变量未进行更

新，因为针对该变量组态的地址不可用。

检查所设置的地址，然后确认是否已在 PLC 中设

置该地址。

250001 在“状态强制”指定行中的变量未进行更

新，因为针对该变量组态的 PLC 类型不存

在。

检查所设置的地址。

250002 在“状态强制”指定行中的变量未进行更

新，因为不能将 PLC 类型映射到该变量类型

中。

检查所设置的地址。

250003 尝试与 PLC 连接失败。变量未更新。 检查至 PLC 的连接。检查 PLC 是否已经接通以及

是否在线。
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4.8.8.28 260000 - 密码系统报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

260000 - 密码系统报警   
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 解决方案

260000 在系统中输入了未知用户或未知密码。

从系统注销当前用户。

以具有有效密码的用户身份登录到系统。

260001 登录的用户没有足够的权限来执行系统上受

保护的功能。

以具有足够授权的用户身份登录系统。

260002 当“TrackUserChange”系统函数被触发时将

输出此报警。

--

260003 已经从系统注销该用户。 --
260004 输入到用户视图中的用户名已经存在于用户

管理中。

选择另一个用户名，因为用户名在用户管理中必

须唯一。

260005 输入被拒绝。 输入更短的用户名。

260006 输入被拒绝。 输入更短或更长的密码。

260007 输入的注销时间超出有效范围（0 到 60 分
钟）。

拒绝输入的新值，保持原值。

输入的登录超时值必须介于 0 到 60 分钟之间。

260008 在 WinCC 中尝试读取由 ProTool V 6.0 创建

的 PTProRun.pwl 文件。

由于格式不兼容，文件读操作已取消。

--

260009 您试图删除用户“Administrator”或“PLC 用
户”。这些用户是用户管理的固定用户，无

法删除。

如果由于已超出所允许的 大用户数而需要删除

用户，请删除其它用户。

260012 在“更改密码”(Change password) 对话框

和确认字段中输入的密码不匹配。

密码未更改。用户将注销。

您必须再次登录系统。然后输入两次相同的密

码，才能更改密码。

260013 在“更改密码”(Change password) 对话框

中输入的密码无效，因为该密码已经在使

用。

密码未更改。用户将注销。

您必须再次登录系统。然后输入一个以前未用过

的新密码。

260014 您已经连续三次使用错误的密码尝试登录。

您将被锁定并分配到组 0 中。

您可使用正确密码登录系统。只有管理员可以更

改组分配。
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编号 效果/原因 解决方案

260024 您输入的密码不符合必要的安全规则。 输入一个包括至少一个数字的密码。

260025 您输入的密码不符合必要的安全规则。 输入一个包含至少三个字符的密码。

260026 您输入的密码不符合必要的安全规则。 输入一个包括至少一个特殊字符的密码。

260028 在系统启动、尝试登录或者尝试更改某个 
SIMATIC Logon 用户密码时，系统会尝试访

问 SIMATIC Logon 服务器。

如果尝试登录，则新用户无法成功登录。如

果在此之前已经有一个不同的用户登录，则

会注销此用户。

检查到 SIMATIC Logon 服务器的连接及其配置，

例如：

1.端口号

2.IP 地址

3.服务器名称

4.功能性传送电缆。

或者使用一个本地用户。

260030 SIMATIC Logon 用户不能在 SIMATIC Logon 
服务器上更改其密码。新密码可能不符合服

务器上设置的密码规则，或者用户无权更改

密码。

旧密码仍然保留，并且注销用户。

再次登录并选择其它密码。检查 SIMATIC Logon 
服务器上的密码规则。

260033 不能执行“更改密码”或“登录用户”动

作。

检查到 SIMATIC Logon 服务器的连接及其配置，

例如：

1.端口号

2.IP 地址

3.服务器名称

4.功能性传送电缆

或者使用一个本地用户。

260034 上一个登录操作尚未完成。因此无法调用用

户操作或者登录对话框。

登录对话框未打开。不执行用户操作。

请等待，直到登录操作完成。

260035 上一次修改密码的尝试未完成。因此无法调

用用户操作或者登录对话框。

登录对话框未打开。不执行用户操作。

请等待，直到该操作完成。

260036 SIMATIC Logon 服务器上许可证不足。登录

未授权。

检查 SIMATIC Logon 服务器上的许可证。
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编号 效果/原因 解决方案

260037 SIMATIC Logon 服务器上没有许可证。无法

登录。

用户不能通过 SIMATIC Logon 服务器登

录，只能通过本地用户登录。

检查 SIMATIC Logon 服务器上的许可证。

260040 在系统启动或试图更改密码时，系统尝试访

问 SIMATIC Logon 服务器。

如果尝试登录，则新用户无法成功登录。如

果在此之前已经有一个不同的用户登录，则

会注销此用户。

在运行系统安全性设置编辑器中检查域连接及其

组态。

或者使用一个本地用户。

260043 用户不能登录到 SIMATIC Logon 服务器。

用户名或密码可能错误，或者用户没有足够

的权限登录。

新用户无法成功登录。如果在此之前已经有

一个不同的用户登录，则会注销此用户。

再试一次。如有必要，检查 SIMATIC Logon 服务

器上的密码数据。

260044 由于用户帐户已被锁定，用户不能登录到 
SIMATIC Logon 服务器。

新用户无法成功登录。如果在此之前已经有

一个不同的用户登录，则会注销此用户。

检查 SIMATIC Logon 服务器上的用户数据。

260045 SIMATIC Logon 用户并未与任何一个或者多

个组关联。

新用户无法成功登录。如果在此之前已经有

一个不同的用户登录，则会注销此用户。

检查 SIMATIC Logon 服务器上的用户数据以及 
WinCC 项目的组态情况。一个用户只能分配给

一个组。

说明

没有附加信息的报警

报警文本中包含了所有必要信息，因此不再对报警 260010、260011、260015-260023、
260029、260031、260032、260038、260039、260041、260042 和 260048 进行说明。
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4.8.8.29 270000 - 系统报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

270000 - 系统报警 
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 补救措施

270000 报警未显示变量，因为它正在访问 PLC 中的

无效地址。

检查变量的数据区域是否存在于 PLC 中，组态的

地址是否正确以及变量的取值范围是否正确。

270001 对于排队等待查看的报警数量，有一个与设

备相关的限制值（参见操作说明）。报警数

量超出该限制值。

视图将不能包含所有报警。

但是，所有报警都已写入报警缓冲区。

--

270002 视图中显示了关于某个日志的报警，因为当

前项目中没有任何数据可用于该日志。

输出用于报警的占位符。

如有必要，删除旧的日志数据。

270003 服务无法建立，因为太多设备要访问该服

务。

多只能有 4 台设备执行该操作。

减少想要使用该服务的 HMI 设备的数目。

270004 无法访问永久报警缓冲区。无法恢复或备份

报警。

如果下次重新启动时问题仍然存在，请联系客户

支持（删除闪存内容）。

270005 永久报警缓冲区损坏：无法恢复报警。 如果下次重新启动时问题仍然存在，请联系客户

支持（删除闪存内容）。

270006 项目已修改：无法从永久报警缓冲区恢复报

警。

再次编译项目并将项目下载到 HMI 设备。下次

重新启动 HMI 设备时，应该不会再出现该错误。

270007 由于组态问题，无法恢复数据（例如，DLL 
已删除或未知目录）。

更新操作系统，然后再次将项目下载到 HMI 设
备。
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4.8.8.30 280000 - 报警 SIMATIC 505 DP 通信驱动程序 (CSP)

报警 SIMATIC 505 DP 通信驱动程序 (CSP)
下表列出了 重要的系统事件。

编号 效果/原因 解决方案

280000 控制器与端口之间的连接已激活。 --
280001 与端口处 PLC 的连接被中断。 检查以下内容： 

• 是否已插入电缆？

• 控制器是否激活？

• 是否使用了正确的端口？

• 该组态是否正确？

 
280002 控制器的参数正确，XSUB 和 .REC 文件可

用。

--

280003 • 控制器的参数正确，XSUB 和 .REC 文件

不可用。 
• 控制器处于 STOP 模式。

• 将 XSUB 和 .REC 文件下载到控制器。 
• 确认控制器处于 STOP 模式。

280004 • HMI 设备和控制器之间的通信电缆断

开。 
• 控制器处于 STOP 模式。

检查以下内容： 
• 运行单元和控制器之间的通信电缆

• 控制器的模式（运行/停止）
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4.8.8.31 290000 - 配方系统报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

290000 - 配方系统报警  
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 解决方案

290000 配方变量不能进行读或写操作。它被赋给起

始值。

多可再为四个出现故障的变量将报警输入

到报警缓冲区中。此后，输出报警 
290003。

检查组态，确定是否已经在 PLC 中设置了地址。

290001 试图为配方变量赋予超出该类型有效取值范

围的值。

如有必要，可以再为 多四个出现故障的变

量将报警输入到报警缓冲区中。此后，输出

报警 290004。

遵守变量类型的取值范围。

290002 不能将一个值从源格式转换为目标格式。

如有必要，可以再为 多四个出现故障的变

量将报警输入到报警缓冲区中。此后，输出

报警 290005。

检查变量的取值范围或类型。

290003 当报警 290000 触发超过 5 次后，输出该报

警。

在这种情况下，不再产生单个报警。

检查组态，确定是否已经在 PLC 中设置了变量地

址。

290004 当报警 290001 触发超过 5 次后，输出该报

警。

在这种情况下，不再产生单个报警。

遵守变量类型的取值范围。

290005 当报警 290002 触发超过 5 次后，输出该报

警。

在这种情况下，不再产生单个报警。

检查变量的取值范围或类型。

290006 输入的值超出了为该变量组态的限值。 遵守组态的或当前的变量限制。

290007 当前正在处理的配方中的源和目标结构之间

存在差异。源结构包含目标结构中不可用的

附加的配方变量，不能进行赋值。

拒绝该值。

将指定配方中的指定配方变量从组态中删除。
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编号 效果/原因 解决方案

290008 当前正在处理的配方中的源和目标结构之间

存在差异。目标结构包含源结构中不可用的

附加的配方变量。

指定的配方变量被赋给它的起始值。

将指定的配方变量插入源结构中。

290010 为该配方组态的存储位置无效。

可能原因：

无效字符、写保护、数据介质已满或不可

用。

检查组态的存储单元。

290011 指定编号的数据记录不存在。 检查该编号的来源（常量或变量值）。

290012 指定编号的配方不存在。 检查该编号的来源（常量或变量值）。

290013 试图保存数据记录，但该数据记录号已经存

在。

操作没有执行。

可用下列方法纠正：

• 检查该编号的来源（常量或变量值）。

• 首先，删除该数据记录。

• 修改“覆盖”函数参数。

290014 未找到指定的导入文件。 检查以下内容：

• 文件名

• 确保文件位于指定目录中。

290020 进行检查以确认是否已经开始将数据记录

从 HMI 设备下载到 PLC。 
--

290021 进行检查以确认是否已经完成从 HMI 设备

到 PLC 的记录下载。

--

290022 进行检查以确认从 HMI 设备到 PLC 的数据

记录下载是否因错误而取消。

请检查组态中的下列条件：

• 是否已在 PLC 中组态变量地址？

• 配方号是否存在？

• 数据记录号是否存在？

• 是否已设置“覆盖”函数参数？

290023 进行检查以确认是否已经开始将数据记录

从 PLC 下载到 HMI 设备。

--

290024 进行检查以确认是否已经完成从 PLC 到 
HMI 设备的数据记录下载。

---

290025 进行检查以确认从 PLC 到 HMI 设备的数据

记录下载是否因错误而取消。

请检查组态中的下列条件：

• 是否已在 PLC 中组态变量地址？

• 配方号是否存在？

• 数据记录号是否存在？

• 是否已设置“覆盖”函数参数？
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编号 效果/原因 解决方案

290026 试图读取/写入当前并不空闲的数据记录。

如果配方已经组态为同步下载，则可能会出

现这种错误。

将邮箱状态设置为零。

290027 目前无法连接到 PLC。因此，无法读取或写

入数据记录。

可能的原因：

没有与 PLC 建立任何硬件连接（例如电缆没

有插入、电缆出现故障）或 PLC 已关闭。

检查至 PLC 的连接。

290030 在选择了含有配方视图（在其中已选择数据

记录）的画面之后，输出该报警。

重新装载存储位置中的数据记录或保留当前值。

290031 在进行保存时，检测到具有指定编号的数据

记录已经存在。

覆盖该数据记录或取消该操作。

290032 在导出数据记录时，发现了具有指定名称的

文件。

覆盖文件或取消操作。

290033 在删除数据记录之前出现确认提示。 --
290040 发生了无法对其进行更详细描述的错误代码

为 1% 的数据记录错误。

操作被取消。

可能是 PLC 上没有正确安装邮箱。

检查存储位置、数据记录、“数据记录”区域指

针以及与 PLC 的连接。

在短暂等待之后，重新启动该操作。

如果错误仍存在，请联系客户支持。将相关的错

误代码发送给“客户支持”。

290041 无法保存数据记录或文件，因为存储位置没

有足够的空间。

删除不再需要的文件。

290042 试图同时执行多个配方操作。不执行 后一

个操作。

在短暂等待之后，再次触发该操作。

290043 在保存数据记录之前出现确认提示。 --
290044 配方的数据库已损坏，将被删除。 --
290050 进行检查以确认是否已经开始导出数据记

录。

--

290051 进行检查以确认是否已成功完成数据记录的

导出。

--

290052 进行检查以确认数据记录的导出是否因错误

而取消。

确保存储位置上数据记录的结构与 HMI 设备上

的当前配方结构完全相同。

290053 进行检查以确认是否已经开始导入记录。 --
290054 进行检查以确认是否已成功完成数据记录的

导入。

--
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编号 效果/原因 解决方案

290055 进行检查以确认数据记录的导入是否因错误

而取消。

确保存储位置上数据记录的结构与 HMI 设备上

的当前配方结构完全相同。

290056 当读/写指定行/列中的值时出错。

操作被取消。

检查指定的行/列。

290057 指定配方的变量已从“离线”切换为“在

线”模式。

现在，一旦配方中的变量有更改，这种更改

就会立即传送到 PLC 中。

--

290058 指定配方的变量已从“在线”切换为“离

线”模式。

对该配方中变量的修改将不再立即传送到 
PLC 中，但是必须通过下载记录明确地传送

到 PLC 中。

--

290059 进行检查以确认是否已经成功保存指定的记

录。

--

290060 进行检查以确认是否已经清空指定的数据记

录存储器。

--

290061 进行检查以确认对数据记录存储器的删除操

作是否因错误而取消。

--

290062 数据记录号超过了 大值 65536。
无法创建该数据记录。

选择其他编号。

290063 在“覆盖”参数设置为“否”的情况下执行

系统函数“ExportDataRecords”时，会这发

生种情况。

试图保存配方，但该文件名已经存在。

导出被取消。

检查“ExportDataRecords”系统函数的参数。

290064 进行检查以确认是否已经开始删除数据记

录。

--

290065 进行检查以确认是否已成功完成数据记录的

删除。

--

290066 在删除数据记录之前出现确认提示。 --
290068 出现删除选定配方数据记录的确认提示。 --
290069 出现删除所有配方数据记录的确认提示。 --
290070 在导入文件中没有发现指定的数据记录。 检查数据记录号或数据记录名的来源（常量或变

量值）。
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编号 效果/原因 解决方案

290071 编辑数据记录值时，输入了小于配方变量下

限的值。

拒绝输入值。

输入在配方变量的限值范围之内的值。

290072 编辑数据记录值时，输入了超出配方变量上

限的值。

拒绝输入值。

输入在配方变量的限值范围之内的值。

290073 由于未知原因，操作（例如，保存记录）失

败。

该错误对应于大型配方视图中的状态报警 
IDS_OUT_CMD_EXE_ERR。

--

290074 保存时，发现了具有指定编号但名称不同的

数据记录。

覆盖该记录、更改记录号或取消该操作。

290075 具有此名称的数据记录已经存在。

该数据记录未保存。

选择一个不同的数据记录名。

290110 由于出错而无法设置默认值。 --
290111 无法使用配方子系统。配方视图无内容，因

此不能执行配方相关的功能。

可能原因：

• 装载配方时出错。

• 在 ES 中改变了配方的结构。 近一次项

目下载中未包含配方。这说明新的组态

数据与设备的旧配方不再匹配。

再次将项目下载到设备，包括配方（必须选中下

载对话框中的相应复选框）。

说明

没有附加信息的报警

报警文本中包含了所有必要信息，因此不再对报警 290067 和 290076-290109 进行说明。
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4.8.8.32 300000 - Alarm_S 报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

300000 - Alarm_S 报警

下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 解决方案

300000 过程监视组态错误（如采用 PDiag 或 S7-
Graph）：排队的报警比 CPU 规定的要多。

PLC 无法管理更多的 ALARM_S 报警并将其

报告给 HMI 设备。

更改 PLC 组态。

300001 ALARM_S 未在此 PLC 上注册。 选择支持 ALARM_S 服务的控制器。

说明

不含附加信息的报警

未对报警 300100-300102 进行描述，原因是报警文本包含了所有必要信息。

4.8.8.33 310000 - 报告报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

310000 - 报告报警 
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 解决方案

310000 尝试并行打印的报告太多。

一次只能输出一个日志文件到打印机；因此

该打印作业被拒绝。

等待直至前一个激活的日志打印完成。

如有必要，重复打印作业。

310001 触发打印机时发生错误。报告没有打印或打

印出错。

评估与该报警有关的其它系统事件。

如有必要，重复打印作业。
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4.8.8.34 330000 - 交互报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

330000 - 交互报警  
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 解决方案

330022 HMI 设备中打开的对话框过多。 关闭 HMI 设备上所有不需要的对话框。

说明

不含附加信息的报警

未对报警 330001-330021、330023-330070 进行说明，因为报警文本包含全部必要信息。

4.8.8.35 340000 - 报警信息文本

340000 - 报警信息文本

说明

没有附加信息的报警

未对报警 340001-340005 进行说明，因为报警文本包含全部必要信息。

4.8.8.36 350000 - PROFIsafe 报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

350000 - PROFIsafe 报警   
下表列出了 重要的系统事件。 

编号 效果/原因 解决方案

350000 在指定的时间内并未收到 ROFIsafe 数据包。

与 F-CPU 的通信出现问题。 
终止 RT。

检查 WLAN 连接。

350001 在指定的时间内并未收到 ROFIsafe 数据包。

与 F-CPU 的通信出现问题。

重新建立 PROFIsafe 连接。

检查 WLAN 连接。
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编号 效果/原因 解决方案

350002 内部错误。

终止运行系统。

内部错误

350003 检查是否指示与 F-CPU 建立的连接。

立即激活紧急关闭按钮。

--

350004 PROFIsafe 通信已建立，连接已关闭。

运行系统将终止。

立即禁用紧急关闭按钮。

--

350005 为 F 设备组态的地址有误。

无法建立 PROFIsafe 连接。

在 WinCC ES 中检查 F 设备的地址并相应进行更

改。

350006 项目已启动。在项目启动时，检查 ACK 按
钮的功能是否正常。 

依次按下“Acknowledgement”和“Panic”位置的

两个 ACK 按钮。

350008 组态的故障安全按钮的编号不正确。

无法建立 PROFIsafe 连接。

修改项目中的故障安全按钮的编号。

350009 设备处于超调模式。 
由于收发器检测失败，可能无法检测位置。

退出超调模式。

350010 内部错误：设备没有故障安全按钮。 将该设备退给 Siemens。
可联系世界范围内的各合作伙伴 

4.8.8.37 380000 - 报警 Sm@rtServer (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

380000 - 报警 Sm@rtServer

说明

没有附加信息的报警

未对报警 380000-380100 进行说明，因为报警文本包含全部必要信息。
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4.8.8.38 390000 报警密码加密和证书

390000 报警密码加密和证书

编号 效果/原因 解决方案

390000 运行系统项目由不同的 Windows 用
户下载，而不是由创建密码加密证

书的用户下载。

对于想要在运行系统中使用加密通信连

接的每个 Windows 用户，必须为其下

载与 S7 控制器进行加密通信连接的运

行系统项目。 

说明

不含附加信息的报警

未对报警 390001-390003 进行描述，原因是报警文本包含了所有必要信息。

4.8.8.39 1000000 - WinCC 通信驱动程序报警

1000000 - WinCC 通信驱动程序报警

下表列出了 重要的系统事件。

编号 效果/原因 解决方案

1000306 %s 连接此 IP 地址时出现常规证书错误：

%s，详细错误代码 %s。
要重新连接，请重新安装证书。

1000307 PLC 证书 %s 已过期，详细错误代码 %s。 安装新证书。

1000308 PLC 证书 %s 未被信任。可以手动信任，详

细错误代码 %s
安装新证书。

1000309 PLC 证书 %s 未被信任。无法手动信任，详

细错误代码 %s。
安装新证书。

1000310 PLC 证书 %s 已吊销，详细错误代码 %s。 安装新证书。
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4.8.9 系统事件 (RT Professional)

4.8.9.1 系统事件 (RT Professional)

简介   
下面介绍了不同 WinCC 模块所生成的系统事件。这些事件均可通过“WinCC - 系统事件”菜

单命令集成到报警系统中。

说明

关于系统事件的更多信息，请参见已激活的报警的“注释”块。

说明

系统事件在报警视图中输出。系统事件将以当前在 HMI 设备上所设置的语言输出。 
时间格式（AM/PM 或 24 小时格式）取决于选择的语言。如果报警文本没有本语种翻译，则

使用英语代替并显示对应的时间格式。

4.8.9.2 1000000 - Runtime 报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-19 1000000 - WinCC Runtime 报警

编号 效果/原因 解决方案

1000000 错误  
1000001 加载对象引擎时出错  
1000002 无法加载通道  
1000003 变量 -“超出下限”(Low limit violation)  
1000004 变量 -“超出上限”(High limit violation)  
1000005 格式化变量时出错  
1000006 设置变量范围时出错  
1000100 驱动器错误  
1000200 状态  
1000201 对象引擎已加载  
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编号 效果/原因 解决方案

1000202 运行系统已激活  
1000203 运行系统已取消激活  
1000204 未建立连接  
1000205 已建立连接  
1000206 客户端连接已建立  
1000207 客户端连接被终止  
1000208 客户端连接被终止  
1000209 连接被删除  
1000210 连接已更改  
1000211 已重新建立连接  
1000300 驱动器状态  
 1000301 连接 @1%s@ 合法化失败。密码错误！  
 1000302 PLC 受保护。必须为连接 @1%s@ 组态一个密

码。

 

 1000303 连接 @1%s@ 合法化失败。密码锁定，现场解

锁（如在显示屏上）。

 

4.8.9.3 1000800 - WinCC 客户端报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-20 1000800 - WinCC 客户端报警

编号 效果/原因 解决方案

1000800 导入  
1000801 导出  
1000802 删除  
1000803 新建  
1000804 重新加载  
1000805 默认服务器  
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编号 效果/原因 解决方案

1000806 隐含更新  
1000807 更新  

4.8.9.4 1000900 - 性能监视器报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-21 1000900 - 性能监视器报警

编号 效果/原因 解决方案

 1000900  @1%s@:@7%s@ 低  
 1000901  @1%s@:@7%s@ 正常  
 1000902  @1%s@:@7%s@ 高  
 1000903  @1%s@:@7%s@ 正常  
 1000904  @1%s@:@7%s@ 低  
 1000905  @1%s@:@7%s@ 正常  
 1000906  @1%s@:@7%s@ 高  
 1000907  @1%s@:@7%s@ 正常  
 1000908  @1%s@:@7%s@ 低  
 1000909  @1%s@:@7%s@ 正常  
1000910  @1%s@:@7%s@ 高  
 1000911  @1%s@:@7%s@ 正常  
 1000912  @1%s@：终端适配器 @2%s@ 失去冗

余

 

 1000913  @1%s@：终端适配器 @2%s@ 的冗余

已恢复

 

 1000914  @1%s@：终端适配器 @2%s@ 已连接  
 1000915  @1%s@：终端适配器 @2%s@ 断开连

接
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4.8.9.5 1001000 - 运行系统中的画面报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-22 1001000 - 运行系统中的画面报警

编号 效果/原因 解决方案

1001000 一般错误  
1001001 操作员动作没有激活  
1001002 画面格式错误  
1001003 画面没找到  
1001004 画面中没有激活的动态  
1001005 变量不能写  
1001006 画面中的动态动作未激活  

4.8.9.6 1002000 - 变量记录报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-23 1002000 - 变量记录报警

编号 效果/原因 解决方案

 1002000 一般错误  
 1002001 初始化时出错  
 1002002 加载运行系统数据时出错  
 1002003 更改语言出错  
 1002004 访问数据库出错  
 1002005 创建运行系统对象时出错  
 1002006 在线组态中的错误  
 1002007 客户机/服务器环境有错  
 1002008 存储器管理出错  
 1002009 编译测量值时出错  
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编号 效果/原因 解决方案

 1002010 处理测量值时出错  
 1002011 记录测量值时出错  
 1002012 在标准化 DLL 中的错误  
 1002013 用户归档选项中的错误  
 1002014 过程控制日志记录中的错误  
 1002015 API 中的错误  
1002016 应用程序窗口中的错误  
 1002017 系统故障  
 1002018 数据库队列中的溢出错误  
 1002019 通知队列中的溢出错误  
 1002020 标准化 DLL 队列的溢出错误 - 丢失数据！  
 1002021 与中央归档服务器的连接出现问题。  
 1002022 已经排除与中央归档服务器的连接错误。  
 1002023 编辑的归档值 - 归档变量 =@10%s@ 时间标记 =@1%s@ 新

值 =@2%s@ 旧值 =@3%s@
 

 1002024 创建的归档值 - 归档变量 =@10%s@ 时间标记 =@1%s@ 值 
=@2%s@

 

4.8.9.7 1003018 - 报警系统报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-24 1003018 - 报警系统报警

编号 效果/原因 解决方案

 1003018 报警不需要确认

尝试确认无需进行确认的报警。

 

 1003019 报警已经确认完毕

尝试确认已经确认的报警。

 

 1003020 未找到此报警的报警类别

不存在与报警相关的报警类别。
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编号 效果/原因 解决方案

 1003021 报警状态不能被处理

无法解释报警状态（进入、离开、已确认...）。

 

 1003022 报警已被锁定

试图通过 API 触发被锁定的报警时出现该报警。

 

 1003023 报警日期/时间标记无效

无法解释来自 AS 的日期/时间戳。

 

 1003032 报警窗口模板名称未知

当预先在“画面”编辑器中组态的报警窗口随后又被删

除时出现该错误。 
对于客户端/服务器项目，也可能会因网络通信故障而触

发该报警。

 

 1003033 不能创建报警窗口  
 1003034 报警窗口 - 数据无效

不正确的项目数据。

 

 1003048 位超出变量范围

例如，尝试触发一个 16 位变量的第 18 位。

 

 1003049 未更改变量  
 1003050 事件变量（位）已被报警占用

报警变量位已与报警互连。

 

 1003051 确认变量（位）已被报警占用

确认变量位已与报警互连。

 

 1003052 状态变量（位）已被报警占用

状态变量位已与报警互连。

 

 1003053 转换 Variant 数据类型时出错  
 1003054 事件变量（位）已被占用-->不同类型  
 1003055 事件变量或变量类型无效

报警变量的数据类型无效。您可能使用了带符号的变量。

 

 1003056 确认变量或变量类型无效  
 1003057 状态变量或变量类型无效

状态变量的数据类型无效。您可能使用了带符号的变量。

 

 1003058 句柄无效

通过 API 进行访问期间会出现该出错消息。
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编号 效果/原因 解决方案

 1003059 选择标准无效

通过 API 进行访问期间会出现该出错消息。

 

 1003060 未找到语言的资源 DLL
其中一个依赖于语言的文件丢失。

 

 1003061 创建内存映射文件时出错

该内部错误表示存在与内存有关的问题。

 

 1003062 创建同步机制时出错

操作系统过载时产生该错误。

 

 1003063 参数不正确

通过 API 进行访问期间会出现出错消息。

 

 1003064 传送缓冲区太小

通过 API 进行访问期间会出现出错消息。

 

 1003065 该功能目前不可用

通过 API 进行访问期间会出现出错消息。

 

 1003066 无法评估格式化 DLL 发送数据  
 1003067 格式化 DLL 不能执行该功能  
 1003068 报表中没有报警文本块 检查报警序列报表。

 1003069 协议标识符无效  
 1003070 报表打印输出已激活

尝试重新启动已激活的报表。

 

 1003071 报警系统 <服务器> 未初始化

服务器报告，激活了没有报警记录运行系统组件的项目。

 

 1003072 未启动报警序列报表的打印输出。  
 1003073 未启动短期归档报表的打印输出。  
 1003074 未启动序列归档报表的打印输出。  
 1003075 可在线组态的 大报警数目

超出了可在线组态报警的 大数目（默认设置为 600）。

 

 1003076 S7 数据帧中的参数错误

在 S7 的接口上出现参数错误。

 

 1003077 ALGRT 的参数错误

在 ALGRT 的接口上出现参数错误。
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编号 效果/原因 解决方案

 1003078 TLGRT 的参数错误

在 TLGRT 的接口上出现参数错误。

 

 1003079 附加数据中的参数错误

报警的附加数据有误。

 

 1003080 AR_SEND 结构中的参数错误

AR-SEND 用户数据的结构有误。

 

 1003081 一般错误

出现了一个无法准确指出其原因的内部错误。

 

 1003082 自动化系统上的报警丢失  
 1003083 正在进行自动化系统的连接和更新  
 1003084 已完成自动化系统的连接和更新  
 1003085 RUN (CiR) 模式下的系统修改激活  
 1003086 RUN (CiR) 模式下的系统修改完成  
 1003087 登录接收报警时出错。  
 1003098 报警记录溢出 - 报警丢失  
 1003099 [计算机名称]：报警 [报警编号] 已锁定 [已锁定报警的

报警文本]
锁定报警后出现该报警。

 

 1003100 [计算机名称]：报警 [报警编号] 已解锁 [已解锁报警的

报警文本] 
解锁报警后出现该报警。

 

 1003101 已发出报警 [报警编号] 的确认请求

确认报警后出现该报警。

 

 1003102 [计算机名称]：报警组 [报警组编号] 已锁定

锁定报警组后出现该报警。

 

 1003103 [计算机名称]：报警组 [报警组编号] 已解锁

解锁报警组后出现该报警。

 

 1003104 [计算机名称]：报警记录溢出已结束 - 不再丢失更多报

警

 

 1003105 [计算机名称]：进入的报警队列达到临界值  
 1003106 [计算机名称]：进入的报警队列达到正常值  
 1003107 [计算机名称]：报警 [报警编号] 隐藏：@1%s@  
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编号 效果/原因 解决方案

 1003108 [计算机名称]：报警 [报警编号] 显示：@1%s@  
 1003109 与主站的连接已经中断。  
 1003110 发现报警 [PC 名称] 的组态数据不完整：状态：

@1%d@。

 

 1003300 发现已编辑的报警组态数据。  
 1003301 登录接收报警时出错。  
 1003302 由于临时资源瓶颈，无法确认所有报警。再次确认。  

 

4.8.9.8 1004000 - 打印作业报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-25 100400 - 打印作业报警

编号 效果/原因 解决方案

1004000 一般错误  
1004001 PRT_OUT 目录已满  
1004002 Spool 目录已满  
1004003 未打印报表。PRT_OUT 目录已满  
1004004 未打印报表。Spool 目录已满  
1004005 已经重新打印报警序列报表  
1004006 Spool 目录已满  
1004007 未打印硬拷贝。Spool 目录已满  
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4.8.9.9 1005000 - 文本库报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-26 100500 - 文本库报警

编号 效果/原因 解决方案

1005000 一般错误  
1005001 注销运行系统应用程序时出错。  
1005002 登录运行系统应用程序时出错。  
1005003 初始化 MMF 时出错。

出现了内存错误。

 

1005004 加载 MMF 时出错。

访问数据库时出错。

 

1005005 打开 MMF 时出错。

出现了内存错误。

 

1005006 创建服务窗口时出错。  
1005007 未找到任何语言。  
1005008 未找到文本 ID。

在文本库中找不到所请求的文本 ID。
 

1005009 对 MMF 的读取访问被拒绝。  
1005010 未找到语言。

尚未在文本库中组态所请求的语言。

 

1005011 无法打开语言表格。

数据错误或者表格在数据库中被锁定。

 

1005012 无法打开文本表格。

数据错误或者表格在数据库中被锁定。

 

1005013 指定的语言无效。

指定的语言 ID 无效。

 

1005014 DBConnect 错误

无法与数据库建立连接。
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4.8.9.10 1006000 - 全局脚本报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-27 100600 - 全局脚本报警

编号 效果/原因 解决方案

1006000 错误  
1007000 溢出

过载：在一个很小的周期内运行了太多的动

作，或动作已挂起（死循环、对话输出）。所

有其它动作均位于队列中，且无法进行处理。

 

1007001 操作错误

发生下列错误之一：

• 动作出现异常（准确原因未知）

• 访问返回结果时出现异常（与内存关联的 
char* 类型无效）

• 执行动作时堆栈溢出

• 动作中存在除数为零错误

• 动作包含对不存在符号的访问

• 动作包含访问违例

通过将 OnErrorExecute 函数集成到脚本中，可进

行更详细的错误分析。

1007002 溢出

内部列表已溢出。

 

1007003 连接错误

与服务器的连接中断。

 

1007004 操作错误 1
所调用的函数未知。 

检查函数调用中的表示法及函数的执行。

1007005 操作错误 2
该错误可能有多个原因：

• 动作不包含 P 代码。重新编译动作。

• 无法装载函数，原因是，例如，函数名称

不正确。

• 函数返回值的类型无效。

通过将 OnErrorExecute 函数集成到脚本中，可进

行更详细的错误分析。
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编号 效果/原因 解决方案

1007006 变量错误

WinCC 项目管理器未在 10 秒钟内提供所请求

的变量。 

请检查变量名称的拼写。对于外部变量，在 
WinCC 项目管理器和 PLC 之间可能存在通信故障。

您可以将 OnErrorExecute 函数合并到脚本中，以

进行更详细的错误分析。

1007007 信息

有关更多信息，请参见“WinCC 诊断/运行系统

的动作监视”。

 

1007009 线程出错

有关更多信息，请参见“WinCC 诊断/运行系统

的动作监视”。

 

4.8.9.11 1008000 - 用户管理报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-28 100800 - 用户管理报警

编号 效果/原因 解决方案

1008000 与智能卡阅读器的连接中断  
1008001 登录名称/密码错误  
1008002 智能卡的登录名称/密码错误  
1008003 手动登录  
1008004 通过智能卡登录  
1008005 手动注销  
1008006 通过智能卡注销  
1008007 通过定时器自动注销  
1008008 授权适用于服务用户/组 '@102%s@'  
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4.8.9.12 1009000 - 设备状态监视报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-29 100900 - 设备状态监视报警

编号 效果/原因 解决方案

1009000 错误  
1009999 变量 @2%s@ 不存在  

4.8.9.13 1010000 - STRRT 报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-30 101000 - STRRT 报警

编号 效果/原因 解决方案

1010000 错误  

4.8.9.14 1011000 - 组显示报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-31 1011000 - 组显示报警

编号 效果/原因 解决方案

1011000 启动时组显示出错  
1011001 未更新组显示层级  
1011002 组显示：连接错误  
1011003 组显示：变量不存在  
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4.8.9.15 1011101 - 画面树管理器报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-32 1011101 - 画面树管理器报警

编号 效果/原因 解决方案

1011101 启动时出错  

4.8.9.16 1011201 - 分屏管理器报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-33 1011201 - 分屏管理器报警

编号 效果/原因 解决方案

1011201 启动时出错  
1011202 项目驱动器的填充量已超过 80%。  
1011203 使用错误的 WinCC 版本创建了项目。  

4.8.9.17 1012001 - 时间同步报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-34 1012001 - 时间同步报警

编号 效果/原因 解决方案

1012001 切换到主站操作  
1012002 无法发送时间消息帧  
1012003 时间接收服务：信号太弱或信号故障  
1012004 无法接收时间消息帧  
1012005 无法接收冗余总线上的任何时间消息帧  
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编号 效果/原因 解决方案

1012006 无时间范围。切换到冗余设备  
1012007 可以成功发送时间范围  
1012008 时间接收服务正常运行  
1012009 可以成功接收时间范围  
1012010 可正确接收冗余总线上的时间范围  
1012011 切换到从站操作  
1012012 取消激活时间同步  
1012013 激活时间同步  
1012014 DCF77 客户端服务故障  
1012015 DCF77 客户端服务故障  
1012016 @2%s@ 切换到主站模式 @3%s@  
1012017 @2%s@ 切换到从站模式 @3%s@  
1012018 @2%s@ 无法发送时间范围  
1012019 @2%s@ 可以成功发送时间范围  
1012020 @2%s@ 设置当地时间  
1012021 与 PC @2%s@ 的 LAN 时间同步故障  
1012022 在 PC @2%s@ 上设置 LAN 时间同步  
1012023 与 PC @2%s@ 建立 LAN 时间同步  
1012024 已组态时间同步的设备名称与 PC 安装中的名

称不匹配

 

1012025 无法从已连接的 WinCC 服务器中接收 LAN 时
间

 

1012026 发现时间跳变 - 切换到永久从站模式  
1012027 发现时间跳变 - 永久禁用时间同步  
1012028 未启动时间接收服务  
1012029 时间接收服务正在运行  
1012030 时间同步已禁用  
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4.8.9.18 1012200 - 冗余报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-35 1012200 - 冗余报警

编号 效果/原因 解决方案

1012200 伙伴站出现故障  
1012201 已重新启动伙伴站  
1012202 项目功能不一致  
1012203 日志同步失败  
1012204 内部冗余错误  
1012205 与伙伴的连接故障  
1012206 已恢复与伙伴的连接  
1012207 伙伴服务器 - WinCC 尚未启动  
1012208 日志同步启动  
1012209 日志同步已完成  
1012210 变量记录正在同步  
1012211 变量记录同步完成  
1012212 报警记录正在同步  
1012213 报警记录同步完成  
1012214 用户归档正在同步  
1012215 用户归档同步完成  
1012216 同步已中断  
1012217 伙伴服务器项目尚未激活  
1012218 客户端自动切换  
1012219 客户端手动切换  
1012220 所有用户归档的同步尚未准备就绪  
1012221 所有用户归档的同步已准备就绪  
1012222 主连接错误  
1012223 主连接正常运行  
1012224 备用连接错误  

使用报警

4.8 参考

可视化过程

1104 系统手册, 11/2022, 在线文档



编号 效果/原因 解决方案

1012225 备用连接正常运行  
1012226 伙伴服务器项目已激活  
1012227 错误：伙伴计算机不是服务器  
1012228 日志同步启动 '@2%s@'  
1012229 日志同步已完成 '@2%s@'  
1012240 RedundancyControl 错误触发切换  
1012241 RedundancyControl:切换到状态  
1012242 已启动增量下载  
1012243 增量下载已完成  
1012244 报警记录在线同步期间过载  
1012245 RedundancyControl:失去串行连接  
1012246 RedundancyControl:重新建立串行连接  
1012247 OS 服务器（备用机）冗余错误  
1012248 已重新建立 OS 服务器（备用机）冗余  
1012250 日志数据库可能不一致  
1012251 内部错误  
1012252 备份：写入到备份路径时出错  
1012253 备份：目标驱动器上的存储空间不足  
1012254 未连接到 WriteArchiveServer  
1012255 没有与 Microsoft Message Queue 连接  
1012256 未连接到 WinCC 项目  
1012257 未连接到数据库  
1012258 没有与文本库连接  
1012259 创建 TagLogging 数据时出错  
1012260 创建 AlarmLogging 数据时出错  
1012261 注意:备份会延迟到伙伴服务器重新启动时为

止。

 

1012265 数据库验证失败  
1012301 无权访问 SQL 服务器（数据可能丢失）  
1012348 项目驱动器的可用磁盘空间不足  
1012349  丢失通过网络适配器 (MAC) 地址的连接  
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编号 效果/原因 解决方案

1012350 重新建立通过网络适配器 (MAC) 地址的连接  
1012351 RedundancyControl: 

检测到系统阻塞。切换到故障状态。

 

1012352 RedundancyControl: 
检测到系统阻塞。尽快重新启动计算机。

 

 1012354  [计算机名称]：RedundancyControl: 
状态变为 FAULT。但是服务器隔离未激活。

 

1012355 [计算机名称]：RedundancyControl: 
状态变为 FAULT。但是 @1%s@ 锁定了服务器

隔离。原因：@2%s@

 

1012356 RedundancyControl:状态变为 FAULT => 服务

器已被隔离

 

1012357 [计算机名称]：RedundancyControl: 
状态变为 FAULT。但是自动重启未激活。

 

1012358 [计算机名称]：RedundancyControl: 
状态变为 FAULT。但是自动重启已锁定。网络

适配器已断开且 DHCP 已释放。

 

1012359 [计算机名称]：RedundancyControl: 
@1%s@ 已禁止重新启动计算机。原因：

@2%s@

 

1012360 [计算机名称]：RedundancyControl: 
已取消重新启动计算机。距上一次重启还不到 
@1%s@ 秒。

 

1012361 [计算机名称]：RedundancyControl:已取消重

新启动计算机。重新启动 @1%s@ 次后，

@2%s@ 秒内不允许再重新启动。

 

1012362 [计算机名称]：RedundancyControl: 
在 @1%s@ 秒内重新启动计算机

 

1012363 [计算机名称]：RedundancyControl: 
故障状态持续到伙伴达到稳定状态。
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4.8.9.19 1012400 - WebNavigatorClient 报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-36 1012400 - WebNavigatorClient 报警

编号 效果/原因 解决方案

1012400 WebClient @1%s@ 连接已建立（用户 
=@2%s@）

 

1012401 WebClient @1%s@ 连接已终止（用户 
=@2%s@）

 

4.8.9.20 1012500 - Process Historian 报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-37 1012500 - Process Historian 报警

编号 效果/原因 解决方案

1012500  [计算机名称：启动 Process Historian 恢复

操作

 

1012501  [计算机名称]：Process Historian 恢复完

成

 

1012502  [计算机名称]：无法与 Process Historian 
通信

 

1012503  [计算机名称]：与 Process Historian 的通

信故障

 

1012504  [计算机名称]：与 Process Historian 的通

信恢复

 

1012505  [计算机名称]：Process Historian 服务器

自 @1%s@ 开始离线

 

1012506  [计算机名称]：已超过通道 @1%s@ 的缓

存限制
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编号 效果/原因 解决方案

1012507  [计算机名称]：通道 @1%s@ 的缓存限制

正常

 

1012508 [计算机名称]：数据存储介质 '@2%s@' 上
用于与 Process Historian 通信的磁盘空间

不足 @1%d@ GB。

 

1012509 [计算机名称]：与 Process Historian 的通

信终止。数据存储介质 '@2%s@' 上的磁盘

空间不足 @1%d@ GB。

 

1012510 [计算机名称]：无法与 Process Historian 
建立连接（请检查组态）。

 

1012600 [计算机名称]：已使用 1%d@% 的数据存储

容量

 

1012601 [计算机名称]：系统资源不足  
1012602 [计算机名称]：冗余失败  
1012603 [计算机名称]：冗余恢复  
1012604 [计算机名称]：已超出许可证有效时间，

将在 @1%d@ 天内关机

 

1012605 [计算机名称：PH-Ready @1%s@ 失败  
1012606 [计算机名称]：Process Historian 服务器已

进行自动冗余切换。

 

1012607 [计算机名称]：用于 Process Historian 数
据库的磁盘空间不足 @1%d@ GB。

 

1012608 [计算机名称]：用于“tempdb”的磁盘空间

不足 @1%d@ GB。
 

1012609 [计算机名称]：用于紧急恢复操作的磁盘

空间不足 @1%d@ GB。
 

1012610 [计算机名称]：紧急恢复操作的新备份失

败。内存空间不足。

 

1012611 [计算机名称]：为紧急恢复操作创建备份

时发生未知错误。

 

1012612 [计算机名称]：紧急恢复操作不可访问内

存路径 @1%s@。
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编号 效果/原因 解决方案

1012613 [计算机名称]：已达到驱动器的紧急阈值 
@1%s@。导致 Process Historian 已被锁

定。

 

1012614 [计算机名称]：不存在任何已准备分段。

请检查具体原因。

 

1012615 [计算机名称]：部分已准备分段并未创建。  

 

4.8.9.21 1012700 - 自诊断冗余报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-38 1012700 - 自诊断冗余报警

编号 效果/原因 解决方案

1012700 [计算机名称]：设备 @10%s@ 的 @7%s@ 值无

效。

 

1012701 [计算机名称]：设备 @10%s@ 的 @7%s@ 值超

出误差上限。

 

1012702 [计算机名称]：设备 @10%s@ 的 @7%s@ 值超

出误差下限。

 

1012703 [计算机名称]：设备 @10%s@ 的 @7%s@ 值超

出警告上限。

 

1012704 [计算机名称]：设备 @10%s@ 的 @7%s@ 值超

出警告下限。

 

1012705 [计算机名称]：设备 @10%s@ 的 @7%s@ 值未

超出误差限制。

 

1012706 [计算机名称]：设备 @10%s@ 的 @7%s@ 值正

常。

 

1012707 [计算机名称]：设备 @10%s@ 导致 @2%s@。  
1012708 [计算机名称]：设备 @10%s@ 的 @7%s@ 值无

效。
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4.8.9.22 1016000 - IndustrialDataBridge 报警

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-39 1016000 - IndustrialDataBridge 报警

编号 效果/原因 解决方案

1016000 @1%s@ 连接的提供方初始化失败：@2%s@。  
1016001 @1%s@ 连接的消费方初始化失败：@2%s@。  
1016002 @1%s@ 连接的提供方数据传输失败：

@2%s@。

 

1016003 @1%s@ 连接的消费方数据传输失败：

@2%s@。

 

1016004 连接的提供方数据库初始化失败：@2%s@。  
1016005 连接的消费方数据库初始化失败：@2%s@。  
1016006 连接的提供方数据传输数据库失败：@2%s@。  
1016007 连接的消费方数据传输数据库失败：@2%s@。  
1016008 连接的提供方初始化动态数据库失败：

@2%s@。

 

1016009 连接的消费方初始化动态数据库失败：

@2%s@。

 

1016010 连接的提供方数据传输动态数据库失败：

@2%s@。

 

1016011 连接的消费方数据传输动态数据库失败：

@2%s@。
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4.8.9.23 12508141 - 报警 

系统事件的含义   
下表列出了 重要的系统报警。 

表格 4-40 12508141 - 报警

编号 效果/原因 解决方案

 
1250814
1

 @10%s@：@7%s@ @102%s@ 新 =@3%g@ 
@8%s@ 旧 =@2%g@ @8%s@

 

4.8.10 变量位分配 (RT Professional)

4.8.10.1 报警组和报警的变量 (RT Professional)

状态变量的位分配 (RT Professional)

简介

在 WinCC 中，可为报警或报警组定义状态变量。 报警组的状态变量用于表示该报警组包含

的报警和子报警组的状态。

描述

在状态变量中存储报警或报警组的以下状态：

• 进入报警/离开报警（状态位）

• 排队等待确认的报警/已确认的报警（确认位）

使用报警
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状态变量的数据类型

状态变量是内部或外部 WinCC 变量。 可为状态变量使用以下数据类型：

• 无符号 8 位数

此数据类型 多可以表示四个报警的状态。

• 无符号 16 位数

此数据类型 多可以表示八个报警的状态。

• 无符号 32 位数

此数据类型 多可以表示 16 个报警的状态。

每个报警或报警组在状态变量中占用 2 位。

说明

状态变量的一个状态位只能分配给一个报警。 

报警的状态变量的确认位

接收到某个进入报警但未确认时，其确认位的状态为“1”。 
确认该报警后，其确认位的状态将变为“0”。

报警事件 确认位

尚未确认进入报警 1
已确认报警 0

报警组的状态变量的确认位

至少接收到一个进入报警但未确认时，在报警组中确认位的状态将变为“1”。 
如果已经确认报警组中的所有报警，此确认位将复位为“0”。

报警或报警组的状态变量的状态位

如果接收到某个进入报警或报警组，但是该进入报警或报警组却未离开，则此时确认位的状

态为“1”。 报警离开后，其确认位的状态将变为“0”。 

报警事件 状态位

进入报警或报警组 1
报警已离开 0

使用报警
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说明

不能在状态变量中显示其报警类别具有“无状态报警”(Alarm without status) 属性的报警。

锁定的报警的状态变量

如果在运行系统中锁定了某个报警，则无论该报警的状态如何，都会将状态变量中的位进行

复位或不置位。 报警的“锁定”状态不在状态变量中指示。 

说明

要显示报警组的锁定状态，可为该报警组使用锁定变量。

按时间顺序排列的报警的状态变量

可以使用结构变量来表示按时间顺序排列的报警的状态。 例如，在结构变量中，“EventState”
元素表示按时间顺序排列的报警的状态。 

状态位和确认位的位置 
可在状态变量中定义状态位的位置。 确认位和该位之间必须留有一定距离。 以下是针对数

据类型的定义：

数据类型 状态位的位置 距离 确认位的位置

无符号 8 位数 0 - 3 4 4 - 7
无符号 16 位数 0 - 7 8 8 - 15
无符号 32 位数 0 - 15 16 16 - 31

示例

数据类型为“32 位无符号”的状态变量

状态位 = 位置 9
距离 = 16 个位

确认位 = 位置 25

使用报警
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数据类型为“16 位无符号”的状态变量

状态位 = 6
距离 = 8 个位

确认位 = 位置 14

数据类型为“8 位无符号”的状态变量

状态位 = 2
距离 = 4 个位

确认位 = 位置 6

为数值更改组态函数列表

可为变量的“数值更改”事件组态函数列表。 可以隐藏变量的所有不相关位，以减少该变

量信号状态的可能数量。 可以使用 C 脚本或 VB 脚本来组态对不相关位的隐藏。 
如果满足以下条件，则无需隐藏不相关的位：

• 正在为每个报警使用单独的状态变量。

• 这些状态变量的不相关的位始终具有值“0”。

参见

报警组的变量 (页 849)
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确认变量的位分配 (RT Professional)

简介

在 WinCC 中，可为报警或报警组定义确认变量。

描述

确认变量可用于：

• 确认报警

• 确认报警组

报警组的确认变量用于确认该报警组包含的所有报警和子报警组。

• 显示报警组的确认状态

• 将确认链接到其它 WinCC 组件

可以使用确认变量将确认链接到其它 WinCC 组件。

如果操作员在运行系统中确认某个报警或报警组，则系统将置位关联的确认位。

使用确认变量

可通过下列方法来组态确认变量：

• 可为每个报警或报警组组态单独的确认变量。

• 可在一个确认变量中编译多个报警或报警组。 通过确认位可区分各个报警和报警组。

每个报警在确认变量中占用一个位。

确认变量的数据类型

并未专门指定确认变量的结构。 数据类型取决于要在确认变量中表示的报警的数量。

为确认变量复位确认位

在 WinCC 中使用按钮或通过 PLC 组态确认位的置位或复位。

说明

在运行系统中确认报警组时，其确认位在报警视图中不指示此确认。

使用报警
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• 另请参见“复位确认位”

• 另请参见“报警组的变量”

参见

报警组的变量 (页 849)

4.8.10.2 报警组的变量 (RT Professional)

锁定变量的位分配 (RT Professional)

简介

在 WinCC 中，可为报警组定义锁定变量。

描述

报警组的锁定变量用于评估该报警组的锁定状态。 为此，可定义锁定变量中的锁定位。

使用锁定变量

为了组态锁定变量，有如下选择：

• 可为每个报警组组态单独的锁定变量。

• 可在某个锁定变量中编译多个报警组。 通过锁定位可区分各个报警组。

在运行系统中锁定某个报警组后，系统将在已组态的变量中置位与该报警组相关联的锁定位。

锁定变量的数据类型

没有指定锁定变量的结构。 数据类型取决于要在锁定变量中表示的报警的数量。 

参见

报警组的变量 (页 849)
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显示抑制变量的位分配  (RT Professional)

简介

在 WinCC 中，可为自定义报警组定义显示抑制变量。 显示抑制变量用于保存可能的设备状

态。 每次只能激活一个设备状态。 因此，仅使用一个位对显示抑制变量进行置位。       

描述

在显示抑制掩码中，可以指定要在运行系统中为特定设备状态抑制报警组中的哪个报警。

显示抑制变量的数据类型 
显示抑制变量是用于存储设备状态的外部 WinCC 变量。 可为显示抑制变量使用以下数据类

型：

• 无符号 8 位数

• 无符号 16 位数

• 无符号 32 位数

显示抑制掩码

在报警的巡视窗口中，可以使用显示抑制掩码来定义不显示该报警的设备状态。 项目工程

师会置位用于定义特定设备状态的位。 一台设备 多可以有 32 个状态。

在报警的巡视窗口中，在“显示抑制 > 掩码”(Display suppression > Mask) 下将所选设备状

态以十六进制值的格式输入。

显示抑制变量用于保存设备状态。 在出现掩码中列出的设备状态时，将不再显示该报警。 要
查看当前由于设备状态而隐藏的报警，可在运行系统中将报警视图切换为“具有显示抑制的

报警”(Alarms with display suppression)。

使用报警
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示例

下面提供了显示抑制掩码的五个示例：

• 显示抑制掩码 0x0。 会显示报警。

• 显示抑制掩码 0x1。 如果在显示抑制变量中设置了“1”位，将不显示报警。

• 显示抑制掩码 0xD。 如果在显示抑制变量中设置了“1”位、“3”位或“4”位，将不显示报警。

• 显示抑制掩码 0x80000008。 如果在显示抑制变量中设置了“4”位或“32”位，将不显示报

警。

• 显示抑制掩码 0xFFFFFFFF。 如果在显示抑制变量中设置了所有位，将不显示报警。

参见

报警组的变量 (页 849)
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使用日志 5
5.1 使用日志 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

5.1.1 日志基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

WinCC 提供以下类型的日志来记录 HMI 运行系统的过程数据：

• 数据日志

• 报警日志

数据日志用于记录来自工厂的过程数据。

报警日志用于记录所监视过程中发生的报警。     

原理

这两种类型的日志拥有大体相同的结构，并且基本以相同的方式运作。 它们十分清晰且易

于组态。 您可以为两种日志定义相同的日志属性。 也可以使用相同的记录方法。

可使用以下记录方法：

• 循环日志

如果循环日志全部填满，则 早的条目将被覆盖。

• 分段循环日志

在分段循环日志中，多个相同大小的单独日志将被连续填充。 当所有日志段都已填充完

毕， 早的日志段将被覆盖。

• 按等级触发系统报警的日志

当填充等级达到定义值时，将触发系统报警。

• 按等级触发事件的日志

当日志填满时，将触发“溢出”事件。 “溢出”事件会触发一个系统函数。

可视化过程
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5.1.2 日志属性 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

数据日志的属性在“数据日志”编辑器中定义。

报警日志的属性在“报警日志”编辑器中定义。

数据日志属性和报警日志属性的组态方式相同。属性可以直接在相应编辑器的表格中组态，

也可以在巡视窗口的日志属性中组态。

常规属性

• 名称

可以为日志分配任意名称。该名称必须至少包含一个字母或一个数字。

• 存储位置

存储位置指定日志保存的位置。HMI 设备决定可用的存储位置有哪些。 
• 大小

日志的大小取决于日志类型和所选的设置。

– 数据日志的大小

数据日志的大小可按下列方法进行计算：

条目数 * 要记录的每个变量值的长度。

在“属性”(Properties) 窗口中，在保留当前选择的数据记录数的情况下日志可达到的

大大小显示在“数据记录数”(Number of data records) 输入字段中。 大日志大小

受到存储介质容量的限制。

– 报警日志的大小

报警日志的大小由数据记录数和每个条目的大致大小算出。条目的大小取决于是否也

记录报警文本和相关的变量值。

• 重启特性

在重启特性下，您可以指定在运行系统启动时开始记录。选中“运行系统启动时启用记

录”复选框。

您也可以在运行系统启动时控制这一行为。如果要以新记录覆盖已有记录数据，则启用

“日志清零”。如果要保留现有的记录数据，则选择“添加数据到现有日志之后”选项。

此设置会将要记录的数据添加到现有数据之后。

说明

可使用系统函数控制运行系统中重启日志。

使用日志
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自动创建的日志条目  
在运行系统中，标准情况下将创建以下日志条目：

条目 文件格式 日志类型 含义

$RT_DIS$ 任意 数据日志 指示与日志的连接在此时间点被中断。 
（在此时间段的趋势视图中将显示一条粗

线。）

$RT_OFF$ 任意 数据日志 指示运行系统在此时间点被关闭。 
（在此时间段的趋势视图中不显示任何

线。）

$RT_ERR$ 任意 数据日志

报警日志

审计跟踪 1

在目标日志中指示复制操作不成功或已中

断。

（没有完全创建日志副本。）

$RT_COUNT *.CSV
*.TXT

数据日志

报警日志

审计跟踪 1

在日志的结尾创建此条目，并将其用于提

高运行系统启动时的系统性能。

1 “审计跟踪”记录方法并不适用于所有 HMI 设备。  

参见

日志基本知识 (页 1119)
数据记录的基本原理 (页 677)
关于报警记录的基础知识 (页 962)
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5.1.3 日志的存储位置 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

日志的存储位置

在 WinCC 中组态日志时，可用的存储位置取决于具体使用的 HMI 设备。 

HMI 设备 支持的日志 支持的存储位置 支持的存储位置

报警 变量 审计跟踪

精简面板 1 不支持 不支持 不支持 - -
精简面板第二

代 2
支持 支持 不支持 TXT 文件 

(Unicode)
U 盘（USB 端
口）

精智面板 3 支持 支持 支持 CSV 文件 (ASCII)
RDB 文件

TXT 文件 
(Unicode)

存储卡 (SD)
存储卡 (USB)
网络驱动器

移动面板第二

代 4
支持 支持 支持 CSV 文件 (ASCII)

RDB 文件

TXT 文件 
(Unicode)

存储卡 (SD)
U 盘（USB 端
口）

网络驱动器

使用 Runtime 
Advanced 的 
PC 系统

支持 支持 支持 CSV 文件 (ASCII)
数据库

RDB 文件

TXT 文件 
(Unicode)

本地文件系统

网络驱动器

1 KP 300、KP 400、KTP 1000、TP 1500
2 KTP 400、KTP 700、KTP 900、KTP 1200
3 设备列表中的所有 HMI 设备

4 KTP 400F 移动版、KTP 700 移动版、KTP 900 移动版，包括故障安全版本

说明

记录到网络驱动器

不要直接在网络驱动器记录报警、变量和审计跟踪。电源可能随时会中断。这意味着无法保

证日志和审计跟踪能够可靠地运行。

请将日志保存在本地硬盘或本地存储卡上。使用系统函数“ArchiveLogFile”将日志长期存储在

网络驱动器上。这个步骤可确保可靠操作。
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存储位置的语法示例

存储卡存储位置：

• <\Storage Card MMC\My_Archives\TagLogs>：将 MMC 存储卡上的归档保存到子目录

“My_Archives\TagLogs”下。

本地文件系统存储位置：

• <C:\My_File_Folder\My_Archives\Machine_1>: 将日志保存到本地硬盘驱动器 C：在子目

录“My_File_Folder\My_Archives\Machine_1”中
网络驱动器存储位置：

• <\\ArchiveServer\My_File_Folder\My_Archives\Machine_1>：将“ArchiveServer”服务器

上的归档保存到子目录“My_File_Folder\My_Archives\Machine_1”下。 

命名约定

项目中的日志名称必须是无歧义的。无论为日志选择的存储位置是否相同，日志的名称始终

必须是唯一的。 

说明

数据源名称中可以使用的字符取决于存储位置。

以下位置不允许使用字符 \ / : * ? " < > |：
• 文件 - RDB
• 文件 - CSV (ASCII)
• 文件 - TXT (Unicode)
如果使用“数据库”存储位置，则可以使用下列字符：a-z A-Z 0-9 _ @ # $
字符 _ @ # $ 不能用作名称中的第一个字符。

说明

仅适用于第二代精简面板

日志名称和日志路径均不支持 Unicode 字符。

文件 - CSV (ASCII)
数据以标准 ASCII 格式保存到 CSV 文件。

使用日志

5.1 使用日志 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
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如果不打算使用 WinCC Runtime 来读取或评估已记录数据，请使用“CSV 文件”存储位置。

说明

对于“CSV 文件”存储位置，不允许将双引号或其它多个字符用作列表分隔符。可以在“开始 
> 设置 > 控制面板 > 区域和语言选项”(Start > Settings > Control Panel > Regional and 
Language Options) 中找到列表分隔符的设置。

说明

“BOOL”数据类型的记录变量

Boolean 值记录为数字： 
• 0 (False) 对应于日志条目 0
• 1 (True)) 对应于日志条目 -1

文件 - TXT (Unicode)
以 Unicode 存储数据。

该文件格式支持可用于 WinCC 和 WinCC Runtime 的所有字符。进行编辑时，需要那些可通

过 Unicode 格式保存文件的软件（如记事本）。

说明

“文件 - TXT (Unicode)”(File - TXT (Unicode)) 存储位置用于记录亚洲语言。

文件 - RDB
保存数据，使您可以快速访问专用数据库。 
如果要在运行系统中获得 大的读取性能，请使用“RDB 文件”存储位置。 

数据库

数据将保存至由 PC 管理员设置了 ODBC 访问的数据库。 

具有校验和的日志（审计跟踪）

在特殊环境下会生成以下文件：       
*.keep
1. 日志开始时不含校验和，继续记录该日志时将具有校验和。

2. 如果使用服务包或新版本更新 WinCC ，则审计跟踪或该日志将继续具有校验和。

使用日志

5.1 使用日志 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
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与原始 csv 文件或 txt 文件比较时，keep 文件将保持相同的内容。 
*.bak
WinCC Runtime 已确定文件中存在严重的异常问题。

参见

关于报警记录的基础知识 (页 962)
日志基本知识 (页 1119)

5.2 使用日志 (RT Professional)

5.2.1 日志基本知识 (RT Professional)

简介

WinCC 提供了以下类型的日志，用来记录运行系统专业版中的过程数据：

• 快速数据日志

• 慢速数据日志

• 报警日志

数据日志用于记录工厂中的过程数据。

报警日志用于记录所监视过程中发生的报警。

原理

这些不同类型的日志具有大体相同的结构，并且基本上以相同的方式运作。它们十分清晰且

易于组态。 对于这三类日志，可以定义相同的日志类型属性。

所有三类日志又可细分为多个段。 分段可基于大小或时间来进行。

使用日志

5.2 使用日志 (RT Professional)
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数据日志分为两种：

• 快速数据日志

这种日志用于记录以小于或等于 1 分钟的周期时间快速发生变化的过程数据。

• 慢速数据日志

这种日志用于记录不属于“快速数据日志”类型的所有过程数据。 在组态中，可以指定

多个参数来定义需存储在特定类型日志中的变量值。

报警日志设置与数据日志设置无关。

5.2.2 日志属性  (RT Professional)

简介

可在运行系统专业版中组态日志的基本属性，例如在“运行系统设置 > 记录”(Runtime 
settings > Logging) 对话框中指定段的大小。在此对话框中组态的设置适用于项目中的所有

日志。

可以直接在相应编辑器的表格中或在巡视窗口的日志属性中，对各个日志类型的特殊属性进

行组态。

在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中，可以组态数据日志和压缩日志的逻辑结构。更多

信息，请参见“数据记录 (页 695)”。
在用于报警日志的日志中，没有可比较的逻辑结构。这意味着在运行系统专业版中，没有单

独的“报警日志”编辑器。您只能指定是否应记录报警。可以在“报警类别”(Alarms classes) 
选项卡上的“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器中来组态报警的记录。更多信息，请参见“关于

报警记录的基础知识 (页 978)”。

属性

以下属性可用于进行分段：

• 所有段的时间段

• 所有段的 大大小

• 一个段中包括的时间段

• 一个段的 大大小

• 首次段变化的时间

您也可以指定如何以及何时创建备份。

其它一些属性可用于“快速数据”日志类型，可使用这些属性将过程数据划分为“快速”和

使用日志

5.2 使用日志 (RT Professional)
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“慢速”日志类型。

有关详细信息，请参见“记录设置 (页 723)”。

参见

数据记录 (页 695)
关于报警记录的基础知识 (页 978)
记录设置 (页 723)
日志基本知识 (页 1125)
数据记录 (页 695)
组态报警记录 (页 978)

使用日志

5.2 使用日志 (RT Professional)

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1127



使用日志

5.2 使用日志 (RT Professional)
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通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT 
Professional) 6
6.1 WinCC 归档连接器 (RT Professional)

6.1.1 WinCC 归档连接器 (RT Professional)

功能

WinCC“Archive Connector”用于组态对归档数据库的访问。 
该工具是 WinCC DataMonitor 的主要部分。 
通过 Archive Connector，可将已经换出的 WinCC 归档重新连接到 SQL Server。 
然后，DataMonitor 客户端或 WinCC OLE DB 提供程序可再次访问这些归档。

WinCC 归档连接器的功能如下：

• 手动连接：可选择本地数据库，然后将其连接到本地 SQL server。
• 手动断开：可选择已连接的数据库，然后断开其与 SQL server 的连接。

• 自动连接： 可选择从中换出 WinCC 归档的本地目录。 所有归档将自动链接到 SQL server，
其从激活更改监控时开始已添加到所选目录中。

只有使用本地 SQL Server 和 WinCC DataMonitor 许可证，才能运行归档连接器。

只要已完成组态，即可关闭归档连接器。 

说明

在目录“<项目目录>\ArchiveManager”及其相关子目录中的 WinCC RT 归档不能与 Archive 
Connector 连接或断开连接，因为它们与 SQL server 的连接由 WinCC RT Professional HMI 设
备管理。

例如，在 WinCC 中通过变量记录的 Archive Configurator，而不是通过 WinCC 归档连接器设

置换出的 WinCC 归档的路径。

如果访问位于可移动存储介质（例如磁带或 MOD 驱动器）上的换出的归档，请注意要在更

换驱动器中介质前使用 Archive Connector 断开到该介质上这些归档的连接。更换介质后，用

户应通过归档连接器检查是否已经连接了新介质上的归档。

WinCC Archive Connector 的组态限于有限人群。 这表示应使用 Windows“管理员”用户权

限或其它 Windows 保护机制（如存储在受保护的目录中）保护对该工具的访问。

可视化过程
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说明

可使用 Archive Connector 或 DataMonitor 访问连接的归档。 
以下对象不能访问使用 Archive Connector 链接的归档：

• 报警视图

• 表格视图

• f(t) 趋势视图

• f(x) 趋势视图

6.1.2 “组态”(Configuration) 选项卡 (RT Professional)

“组态”(Configuration) 选项卡

在“组态”(Configuration) 选项卡中，显示并管理归档文件夹，这些文件夹可通过 Web 或 
WinCC OLE DB-Provider 进行访问。

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.1 WinCC 归档连接器 (RT Professional)

可视化过程
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使用按钮，可添加或删除归档文件夹。 在组态期间，必须为每个归档文件夹分配一个唯一

的符号名称。

DataMonitor 客户端或 WinCC OLE DB-Provider  使用符号名称访问归档。

在多个计算机或项目上管理和连接换出的数据时，也使用该名称。

符号名称中必须仅包含 SQL 语法允许的字符。 
通过激活相应的复选框，所有在激活时添加到所选文件夹的归档均将自动连接到 SQL Server。
如果激活或取消激活监视功能，则在关闭 Archive Connector 之前更改不会生效。

6.1.3 “连接/断开归档”(Connect/Disconnect Archive) 选项卡 (RT Professional)

“连接/断开归档”(Connect/Disconnect Archive) 选项卡

“连接/断开归档”(Connect/Disconnect Archive) 选项卡列出所有位于归档目录中的归档。

显示每个归档的连接状态。 使用按钮，可建立或终止到归档的连接。

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.1 WinCC 归档连接器 (RT Professional)

可视化过程
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归档类型显示在“类型”(Type) 字段中。

• “A”= 报警记录；

• “TF”= 变量记录（高速）；

• “TS”= 变量记录（低速）。

“从”(From) 和“到”(To) 列提供有关本地时区的信息。

说明

将多个换出的归档连接到 SQL server 可能需要数秒钟。

无法使用同一名称两次连接数据库文件。

WinCC Archive Connector 将 终确定以及经过备份（换出）的归档连接到 SQL server。不

支持未 终确定的归档。

归档连接器的用户界面语言取决于 Windows 中区域和语言选项的设置。

说明

对于通过 SQL Server 2000 创建的归档，只有移除归档的写保护，才能连接此类归档。 在 
SQL Server 2000 下，不能再使用归档连接器链接已链接的归档。

为连接 CD 或 DVD 上的已换出归档，可将其复制到能够删除写保护的介质上。

6.2 通过 OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)

6.2.1 访问归档数据的选项 (RT Professional)

简介    
通过 OLE DB，可使用以下选项访问 WinCC 归档数据以及使用外部接口显示它们。 

使用 WinCC OLE DB 提供程序进行访问

通过 WinCC OLE DB，可访问所有 WinCC 归档数据。

根据组态情况，可采用压缩格式存储 WinCC 的过程数据。通过 WinCC OLE DB 提供程序，甚

至可对这些数据进行透明访问。

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.2 通过 OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)

可视化过程
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使用“SQL Server 导入/导出向导”来利用标准 SQL 查询。可使用向导将解压的文件保存到中

间数据库中；使用标准 SQL 查询来访问数据库。 

说明

如果 WinCC 关闭了整个归档并打开一个新归档，则没有来自消息和过程值归档的数据即刻

通过 OLE DB 提供者读取。

使用 Microsoft OLE DB 进行访问

通过 Microsoft OLE DB，可访问所有 WinCC 用户归档。 

说明

测试和发布的 Microsoft OLE DB 仅用于访问 WinCC 用户归档，而不用于访问报警和过程值

归档。

使用 WinCC OLE DB 提供程序访问消息和过程值归档。

6.2.2 组态访问归档数据 (RT Professional)

组态选项

为使用 WinCC OLE DB 访问数据库，可编写您自己的应用程序。 
为与 WinCC OLE DB-Provider 进行通信，可通过诸如 Visual Basic、VBScript 或 VBA 创建的应

用程序来使用 ADO DB。

说明

变量名称中的特殊字符

请注意，编程语言如 Visual Basic、VBScript 或 VBA 仅允许在变量名称中存在以下字符： “A 
至 Z”、“a 至 z”、“0 至 9”以及“_”。 
在 WinCC 中，如果在变量名称中使用特殊字符（如“,”或“;”），则脚本将中止并出现错误消

息。 在此情况下，可使用“变量 ID”访问其脚本名称中包含特殊字符的变量。

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.2 通过 OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
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要求

• WinCC RT Professional 或 WinCC V12 必须安装在访问计算机上，才能访问归档数据。

• 对于换出的归档，可使用 WinCC Archive Connector 在 SQL 数据库和换出的归档之间建

立连接。

说明

在目录“<项目目录>\ArchiveManager”及其相关子目录中的 WinCC RT 归档不能与 Archive 
Connector 连接或断开连接，因为它们与 SQL server 的连接由 WinCC RT Professional 管
理。

步骤

1. 例如，通过使用 MS Excel 或者您自己的应用程序建立与该数据库的连接。

2. 定义所需选择标准。

3. 读取归档数据。
例如，查询结果可能以 MS Excel 格式显示或者作为 CSV 文件导出。

6.2.3 建立到归档数据库的连接 (RT Professional)

简介

对于 ActiveX 数据对象 (ADO)，通过连接对象建立应用程序和归档数据库之间的连接。 这里

的一个重要参数是 ConnectionString。 ConnectionString 包含使用 OLE DB 提供程序访问数

据库的所有必需信息。

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.2 通过 OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)

可视化过程
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ConnectionString 的结构

"Provider=OLE DB 提供程序的名称; Catalog=数据库名称; Data Source=服务器

名称;"

参数 描述

Provider OLE DB 提供程序的名称：

例如 WinCCOLEDBProvider 
Catalog WinCC 数据库的名称

如果使用 WinCC RT 数据库，则将采用以“R”为结尾的数据库名称 
<Datenbankname_R>。
也可使用数据库“CC_ExternalBrowsing”。
如果已经通过 WinCC 归档连接器将换出的 WinCC 归档连接到 SQL Server，请

使用它们的符号名称。 
注释

对于透明访问，为“Catalog”输入 WinCC 项目名称；例如：

“Catalog=WinCC_Project_Name”。
注释

如果通过“CC_ExternalBrowsing”访问消息归档或换出的归档，则该访问可能需

要数分钟的时间。

Data 
Source

服务器名称

本地：“.\WinCC”或者“<计算机名称>\WinCC”
远程：“<计算机名称>\WinCC”
注释

为中央归档服务器输入透明访问，如果是冗余服务器，则通过 OLE DB 提供程

序为“Data Source”输入以下内容：

<符号计算机名称>::\WinCC。 
注释

使用归档变量名称可在中央归档服务器 CAS 上直接访问归档变量。 中央归档

服务器 CAS 将 CAS-ID 而不是归档变量 ID 作为 ID 返回： 
<符号计算机名称>\\<Achive_Var_Name>

 

过程值和消息归档实例：

在以下实例中，连接对象通过随后打开到 WinCC 数据库（过程值和消息归档）的连接来创建。

Set conn = CreateObject("ADODB.Connection")

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.2 通过 OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1135



conn.open 
"Provider=WinCCOLEDBProvider.1;Catalog=CC_OpenArch_03_05_27_14_11
_46R;Data Source=.\WinCC"

 

用户归档实例：

在以下实例中，连接对象通过随后打开到 WinCC 用户归档的连接来创建。

Set conn = CreateObject("ADODB.Connection")

conn.open "Provider=SQLOLEDB.1; Integrated Security=SSPI; Persist 
Security Info=false; Initial 
Catalog=CC_OpenArch_03_05_27_14_11_46R; Data Source=.\WinCC"

说明

为了改善本地访问期间的性能，请输入“<计算机名称>\WinCC”作为数据源，而不是“.\WinCC”。

6.3 应用案例 (RT Professional)

6.3.1 使用范例 1： 本地访问 WinCC RT 数据库 (RT Professional)

要求

HMI 设备上必须安装以下许可证：

• WinCC RT Professional

原理

应用程序使用 WinCC OLE DB-Provider 访问本地 WinCC Runtime 数据库。 
可以本地分析归档数据，例如，可以计算过程值的标准偏差。

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.3 应用案例 (RT Professional)

可视化过程
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6.3.2 使用范例 2： 远程访问 WinCC RT 数据库 (RT Professional)

要求

HMI 设备上必须安装以下许可证：

• WinCC RT Professional
访问可能会发生在组态方式各不相同的连通性软件包客户端之间。

• WinCC V12、Web Navigator 服务器或 DataMonitor 服务器等 WinCC 软件安装在客户端

计算机上。 
客户端不必显式安装。 通过 WinCC 许可证提供许可。  

原理     
客户端通过 WinCC RT Professional 远程访问 HMI 设备的 WinCC runtime 数据库。 客户端使

用 WinCC OLE DB 提供程序读取过程值归档和报警日志的数据。 
在本使用范例中，由于未访问换出的 WinCC 归档，因此归档连接器不必将 WinCC 归档连接

到 SQL server。 
例如，通过将数据导出到 CSV 文件，可以在客户端上显示、计算或进一步处理数据。 

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.3 应用案例 (RT Professional)

可视化过程
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6.3.3 使用范例 3： 本地访问 WinCC 归档数据库 (RT Professional)

要求

HMI 设备需要以下安装： 
• WinCC V12
• WinCC RT Professional

原理

应用程序使用 WinCC OLE DB 提供程序访问本地归档数据库。较早的归档数据从 WinCC RT 数
据库复制到同一计算机的单独目录中。

通过归档连接器，换出的 WinCC 归档被重新连接到 SQL Server。然后，使用 WinCC OLE DB 
提供程序可访问这些归档。 
可显示、搜索或分析本地归档数据，例如搜索过程错误或优化过程。

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.3 应用案例 (RT Professional)

可视化过程
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6.3.4 使用范例 4：远程访问 WinCC 归档数据库 (RT Professional)

软件要求

长期归档服务器需要安装以下各项： 
• 连通性软件包服务器

访问可发生在不同组态的客户端之间。

• WinCC V12 RT Professional、WinCC V12、Web Navigator 服务器或 DataMonitor 服务器

等 WinCC 软件安装在客户端计算机上。 
客户端不必显式安装。

通过 WinCC 许可证提供许可。 

原理  
长期归档服务器用于保护过程值和报警日志的数据库文件，例如每月备份一次。 
通过 Archive Connector，可将已经换出的 WinCC 归档重新连接到 SQL Server。然后，使用 
WinCC OLE DB 提供程序可访问这些归档。 
客户端可使用 WinCC OLE DB-Provider  访问归档。 例如，通过 VB 应用程序，可分析归档以

及显示特定日期的过程值。 

说明

如果通过“CC_ExternalBrowsing”访问报警日志或换出的归档，则可能需要几分钟。
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6.3.5 使用范例 5： 本地访问 WinCC 用户归档 (RT Professional)

要求

HMI 设备需要以下安装：

• WinCC RT Professional

原理

应用程序使用 Microsoft OLE DB 提供程序访问本地 WinCC 用户归档。     
例如，通过 VB 应用程序，可对本地归档数据显示、搜索及重新写入修改的值。 

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.3 应用案例 (RT Professional)

可视化过程

1140 系统手册, 11/2022, 在线文档



6.3.6 使用范例 6： 远程访问 WinCC 用户归档 (RT Professional)

要求

HMI 设备需要以下安装：

• WinCC RT Professional
访问可发生在组态方式各不相同的连通性软件包客户端之间。

• WinCC RT Professional、Web Navigator 服务器或 DataMonitor 服务器等 WinCC 软件安装

在客户端计算机上。 
客户端不必显式安装。通过 WinCC 许可证提供许可。

原理  
客户端通过 MS OLE DB 提供程序访问 WinCC 用户归档。 
例如，通过 VB 应用程序，可为归档数据显示、搜索及写回修改的值。 
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6.4 查询归档数据 (RT Professional)

6.4.1 显示过程值归档 (RT Professional)

简介

查询结果作为记录集返回。在本章中，介绍用于过程值归档的记录集结构。

记录集结构

域名称 类型 注释

ValueID 整型（4 字节）或

整型（8 字节）

值的唯一标识。 
长度取决于查询的类型。

TimeStamp 日期时间 时间戳

RealValue 实型（8 字节） 变量值

Quality 整型（4 字节） 值的质量代码（例如“好”或“劣”）。

Flags 整型（4 字节） 内部控制参数
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6.4.2 查询过程值归档 (RT Professional)

原理      
通过以下查询，可访问过程值归档。可使用过滤标准选择数据。查询通过命令对象转发到数

据库。 

说明

ValueID 的长度可以不同。 
• 对于在中央归档服务器 (CAS) 上处理的数据库，ValueID 为 8 字节长，并且包括 HI-DWORD 区

域中的服务器 ID，以及 LO-DWORD 区域中由相应服务器分配的 ValueID。
• 对于所有其它数据库，ValueID 为 4 字节长，并且仅包括由 WinCC 服务器分配的唯一 ValueID。
为了保持兼容性，通过 TAG:R 的 4 字节请求仍然可用。在 CAS 数据库的情况下，返回的 4 字
节 ValueID 不再唯一。 
对过程值归档的查询， 多限于 20 个变量，对每个变量的查询 多为 128 个字符。 

语法

请注意，查询不能包含任何空格。

8 字节长 ValueID 的请求： 
TAG_LLVID:R,<ValueID or 
ValueName>,<TimeBegin>,<TimeEnd>[,<SQL_clause>][,<TimeStep>]

4 字节长 ValueID 的请求： 
TAG:R,<ValueID or ValueName>,<TimeBegin>,<TimeEnd>[,<SQL_clause>]
[,<TimeStep>]
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参数

参数 描述

ValueID 数据库表的值 ID 
可以使用多个名称，例如，

"TAG:R,(ValueID_1;ValueID_2;ValueID_x),<TimeBegin>,<TimeEnd>" 
ValueName ValueName 的格式为“ArchiveName\Value_Name”。必须将参数 <ValueName> 括在单引号

中。 
可以使用多个名称，例如，

"TAG:R,('ValueName_1';'ValueName_2';'ValueName_x'), <TimeBegin>,<TimeEnd>"
注

请注意，编程语言如 Visual Basic、VBScript 或 VBA 仅允许在变量名称中存在以下字符：

“A...Z”、“a...z”、“0...9”以及“_”。 
在 WinCC 中，如果在变量名称中使用特殊字符如“,”或“;”，则脚本将中止并出现错误消息。这

种情况下，可使用“变量 ID”访问其脚本名称中包含特殊字符的变量。

TimeBegin 开始时间的格式为 
'YYYY-MM-DD hh:mm:ss.msc'
使用 <TimeStep> 时，必须将 <TimeBegin> 指定为绝对时间。不能使用相对时间信息或

“0000-00-00 00:00:00.000”。 
TimeEnd 结束时间的格式为 

'YYYY-MM-DD hh:mm:ss.msc'
SQL_Clause SQL 语法中的过滤标准：

[WHERE search_condition] 
[ORDER BY {order_expression [ASC|DESC] } ] 
只有指定的排序顺序为“{order_expression [ASC|DESC] }”时，才能使用“ORDER BY”标准。

示例：以下查询提供变量“ValueName_1”和“ValueName_2”所有小于 50 或大于 100 的值。

"TAG:R,('ValueName_1';'ValueName_2'),<TimeBegin>,<TimeEnd>, 'WHERE RealValue > 100 
OR RealValue < 50'" 
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参数 描述

TimeStep 收集指定的时间间隔之内的值，从开始时间 <TimeBegin> 开始 
格式：'TIMESTEP=x,y'
x = 时间间隔（以秒计）

y = 汇总类型（定义时间间隔结果） 
下列值可用于汇总类型： 
无插补 有插补 描述

1 (FIRST) 
2 (LAST) 
3 (MIN) 
4 (MAX) 
5 (AVG) 
6 (SUM) 
7 (COUNT) 

257 (FIRST_INTERPOLATED) 
258 (LAST_INTERPOLATED) 
259 (MIN_INTERPOLATED) 
260 (MAX_INTERPOLATED) 
261 (AVG_INTERPOLATED) 
262 (SUM_INTERPOLATED) 
263 (COUNT_INTERPOLATED)

第一个值

后一个值

小值

大值

平均值

总和

值数目

无插补意味着：如果在时间间隔中不存在任何值，则不返回时间间隔结果。

有插补意味着：如果在时间间隔中不存在任何值，则将由非空的邻近时间间隔的结果线性插

补得出一个值。不使用外插法。 
示例：例如 TIMESTEP=60,257，对于每个 60 秒的时间间隔，将返回此时间间隔的第一个值；

如果此时间间隔中没有任何值，则返回邻近的时间间隔中第一个值的线性插补值。

"TAG:R,1,'2013-07-09 09:03:00.000','0000-00-00 00:10:00.000','TIMESTEP=60,257'" 

 

说明

<TimeBegin> 和 <TimeEnd> 不得同时为“ZERO”，即 '0000-00-00 00:00:00.000'。
为了提高性能，请在查询中使用参数“ValueID”代替“ValueName”。从“归档”表中可以确定

“ValueID”。
某些应用程序不能将过程值时间以 1 ms 为增量进行解析，这可能会导致结果不准确。

在过程值时间戳中解析毫秒的示例可在 VB 脚本“SplitDateTimeAndMs”的“示例：使用 WinCC 
OLE DB 提供程序读取过程值归档”部分找到。在演示项目“OpConPack”中，也实现了该脚

本。 

 

绝对时间间隔的选择

从开始时间 <TimeBegin> 读到结束时间 <TimeEnd>。 
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实例 A1：
从开始时间 9:03 到结束时间 9:10 读取 ValueID 1 的值。

"TAG:R,1,'2013-07-09 09:03:00.000','2013-07-09 09:10:00.000'"

相对时间间隔的选择

从记录开始时读取：

<TimeBegin> = '0000-00-00 00:00:00.000' 

读取到记录结束为止：

<TimeEnd> = '0000-00-00 00:00:00.000'

<TimeBegin> 和 <TimeEnd> 不得同时为“ZERO”，即 '0000-00-00 00:00:00.000'。

说明

使用以下格式，输入要在链接的归档数据库中进行查询的相对期间： 
• 0000-00-DD hh:mm:ss.msc
如果以月表示时间范围，则其内容可能是错误的，因为一个月可包括 28 到 31 天。

实例 B1：
从“TimeBegin”到记录结束（即 后一个归档值）为止，读取绝对时间。 
<TimeBegin> = '2013-02-02 12:00:00.000', <TimeEnd> = '0000-00-00 
00:00:00.000'

实例 B2：
从“TimeBegin”开始连续 10 秒读取绝对时间。 
<TimeBegin> = '2013-02-02 12:00:00.000', <TimeEnd> = '0000-00-00 
00:00:10.000'

实例 B3：
从“TimeEnd”开始，反向连续 10 秒读取绝对时间。

<TimeBegin> = '0000-00-00 00:00:10.000', <TimeEnd> = '2013-02-02 
12:00:00.000'

实例 B4：
从多个 valueID (1;3;5;6) 的 后一个归档值开始，读取 后一小时的值。

"TAG:R,(1;3;5;6),'0000-00-00 01:00:00.000','0000-00-00 
00:00:00.000'" 
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实例 B5：
从“ArTags”归档的“TAG_2”的 后一个归档值开始，读取 后五分钟的值。

"TAG:R,'ArTags\TAG_2','0000-00-00 00:05:00.000','0000-00-00 
00:00:00.000'" 

下图显示了此实例的可能结果。该查询通过连通性软件包演示项目实现。 

对变量值使用过滤器进行多个返回值的查询

实例 C1：
以下查询也使用 <SQL_Clause> 参数，并且返回所有包含 ValueID“3”、“6”并且小于 50 或大

于 100 的变量值。

"TAG:R,(3;6),<TimeBegin>,<TimeEnd>,'WHERE RealValue > 100 OR 
RealValue < 50'" 
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带参数 <TimeStep> 的查询

实例 C2：
以下查询使用 <TimeStep> 参数，并且返回所有 ValueID“1”的值，从开始时间“TimeBegin”开
始，直到 5 分钟后为止，时间间隔为“60”秒，汇总类型“5”=“无插补的平均值”。 
"TAG:R,1,'2004-10-13 17:00:00.000','0000-00-00 00:05:00.000', 
'TIMESTEP=60,5'"

下图显示了查询结果。左侧表格显示了在某个 30 秒的归档周期内归档的归档数据。右侧表

格显示了查询结果。它决定了“0”秒和“30”秒时的两个归档值的平均值，通过平均间隔的第一

个时间戳（即“0”秒）显示。 

 

实例 C3：
以下查询使用 <TimeStep> 参数，并且返回所有 ValueID“1”和“2”的值，从开始时间

“TimeBegin”开始，直到 2 分钟后为止，时间间隔为“15”秒，汇总类型“261”=“有线性插补的

平均值”。 
"TAG:R,(1;2),'2004-10-13 17:00:00.000','0000-00-00 
00:02:00.000', 'TIMESTEP=15,261'"

下图显示了查询结果。左侧表格显示了在某个 30 秒的归档周期内归档的归档数据。右侧表

格显示了查询结果。对于在查询结果中显示的“0”秒和“30”秒时的归档值，其时间戳不变。“15”
秒时，线性插补值由在“0”秒和“30”秒时的归档值形成。“45”秒时，线性插补值取自同一分钟的

“30”秒时的归档值和下一分钟的“0”秒时的归档值。 
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6.4.3 查询报警消息归档 (RT Professional)

简介              
通过以下查询，可访问报警消息归档。可使用过滤标准选择数据。 查询通过命令对象转发

到数据库。

有关 WinCC 信息系统中消息状态的信息，请参阅“使用 WinCC”>“用于创建函数和动作的 
ANSI-C 函数”>“ANSI-C 函数描述”>“附录”>“结构定义”>“结构定义 MSG_RTDATA_STRUCT”。
查询消息归档时，结果按归档汇总，但不对查询的归档部分排序。 如果要对分段进行排序，

则需要相应地扩展过滤条件，例如，按时间排序“ORDER BY DateTime ASC, MS ASC”。

语法

ALARMVIEW:SELECT * FROM <ViewName>[WHERE <Condition>...., 
optional]
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参数

参数 描述

ViewName 数据库表的名称。 必须用需要的语言指定该表。 例如，五种欧

洲语言的“ViewName”是：

ALGVIEWDEU： 德语报警消息归档数据

ALGVIEWENU： 英语报警消息归档数据

ALGVIEWESP： 西班牙语报警消息归档数据

ALGVIEWFRA： 法语报警消息归档数据

ALGVIEWITA： 意大利语报警消息归档数据

例如，亚洲语言的“ViewName”是：

ALGVIEWCHT： 中文（简体）报警消息归档数据

ALGVIEWCHT： 中文（繁体）报警消息归档数据

ALGVIEWJPN： 日语报警消息归档数据

ALGVIEWKOR： 韩语消息归档数据

注

支持在 WinCC 基本系统中安装的语言或者在 WinCC 文本库中

组态的语言。 有关可接受的查询语言或相应的“ViewName”的
信息可在 SQL-Server 链接报警归档的“视图”下找到。 相应归

档中支持的所有语言显示时都带有其 ID，例如，此处为

“GENVIEWENU”。 
条件 过滤标准，例如：

DateTime>'2003-06-01' AND DateTime<'2003-07-01'
DateTime>'2003-06-01 17:30:00'
MsgNr = 5
MsgNr in (4, 5)
State = 2

使用 DateTime 时，仅可使用绝对时间表示法。

实例 1： 
读取 2003 年 7 月 5 日后获得的第 5 个消息的所有条目。

"ALARMVIEW:SELECT * FROM ALGVIEWENU WHERE MsgNr = 5 AND 
DateTime>'2003-07-05'" 

示例 2： 
读取时间戳在 2003 年 7 月 3 日和 2003 年 7 月 5 日之间的所有消息。
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"ALARMVIEW:SELECT * FROM ALGVIEWENU WHERE DateTime>'2003-07-03' 
AND DateTime<'2003-07-05'" 

下图显示了此实例的可能结果。该查询通过连通性软件包演示项目实现。 

 

6.4.4 显示报警消息归档 (RT Professional)

简介

查询结果作为记录集返回。 在本章中，介绍用于报警日志归档的“记录集”结构。

有关 WinCC 信息系统中消息状态的信息，请参阅“使用 WinCC”>“用于创建函数和动作的 
ANSI-C 函数”>“ANSI-C 函数描述”>“附录”>“结构定义”>“结构定义 MSG_RTDATA_STRUCT”。

记录集结构

位置 域名称 类型 注释

1 MsgNo 整型（4 字节） 消息号

2 State 小整型（2 字节）报警记录状态

3 DateTime 日期时间（8 字
节）

消息的时间戳（不带毫秒的日期/时间）
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位置 域名称 类型 注释

4 Ms 小整型（2 字节）消息的时间戳（毫秒）

5 Instance VarChar (255) 报警记录的实例名称 
6 Flags1 整型（4 字节） （仅限于内部使用）

7 PValueUsed 整型（4 字节） 使用的过程值 
8 到 17 PValue1 到 

PValue10
实型（8 字节） 数字过程值 1 到 10

18 到 27 PText1 到 PText10 VarChar (255) 过程值文本 1 到 10
28 ComputerName VarChar (255) 计算机的名称

29 应用程序 VarChar (255) 应用程序名称

30 Comment VarChar (255) 注释

31 UserName VarChar (255) 用户名

32 Counter 整型（4 字节） 运行报警消息计数器

33 TimeDiff 整型（4 字节） 与“进入”状态的时间差

34 ClassName VarChar (255) 消息类别的名称

35 Typename VarChar (255) 消息类型的名称

36 Class 小整型（2 字节）消息类别 ID
37 Type 小整型（2 字节）消息类型 ID
38 到 47 Text1 到 Text10 VarChar (255) 消息文本 1 到 10
48 AG_NR 小整型（2 字节） PLC 的编号

49 CPU_NR 小整型（2 字节） CPU 的编号

50 CrComeFore 整型（4 字节） “进入”状态的前景色

51 CrComeBack 整型（4 字节） “进入”状态的背景色

52 CrGoFore 整型（4 字节） “离开”状态的前景色

53 CrGoBack 整型（4 字节） “离开”状态的背景色

54 CrAckFore 整型（4 字节） “已确认”状态的前景色

55 CrAckBack 整型（4 字节） “已确认”状态的背景色

56 LocaIID 整型（4 字节） 报警的位置

57 Priority 整型（4 字节） 优先级

58 AP_type 整型（4 字节） 报警循环

59 AP_name VarChar (255) 报警循环函数名称

60 AP_PAR VarChar (255) 报警循环画面
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位置 域名称 类型 注释

61 InfoText VarChar (255) 信息文本

62 TxtCame VarChar (255) 已进入的文本

63 TxtWent VarChar (255) 已离开的文本

64 TxtCameNWent VarChar (255) 已进入和已离开的文本

65 TxtAck VarChar (255) 已确认的文本

66 AlarmTag 整型（4 字节） 消息变量

67 AckType 小整型（2 字节）确认类型

68 Params 整型（4 字节） 参数

69 Servername VarChar (255) Servername

6.4.5 用户归档的查询 (RT Professional)

简介            
通过下列查询，可使用 MS OLE DB 提供程序访问 WinCC 用户归档。 可以进行读取或写访问，

以便分析已保存的数据，以及对其进行修改和保存。 
可使用过滤标准选择数据。查询通过命令对象转发到数据库。

说明

通过 MS OLE DB 提供程序访问 WinCC 用户归档时，要考虑以下方面：

• 确保未同时通过 MS OLE DB 提供程序和 WinCC 启用写访问。 这样可防止归档中出现不一致
情况。

• 在因画面更改而选择用户归档表格控件之前，在 WinCC 运行系统中不会显示通过 MS OLE DB 
提供程序进行的更改。 将再次读取当前用户归档数据。

• 通过 MS OLE DB 提供程序更改的用户归档不在冗余系统中同步。

• 请注意，WinCC 更新会导致数据库模式发生变化。 安装热修补程序和服务包也会使模式发生
变化。 在这种情况下，必须对读写访问进行相应的调整。

语法

读取值

SELECT * FROM UA#<ArchiveName>[WHERE <Condition>...., optional]
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写入值

UPDATE UA#<ArchiveName> SET UA#<ArchiveName>.<Column_n> = <Value> 
[WHERE <Condition>...., optional]

插入数据集 
INSERT INTO UA#<ArchiveName> 
(ID,<Column_1>,<Column_2>,<Column_n>) VALUES (<ID_Value>, 
Value_1,Value_2,Value_n) 

删除数据集 
DELETE FROM UA#<ArchiveName> WHERE ID = <ID_Number>

 

参数

参数 描述

ArchiveName 用户归档的名称。

条件 过滤标准，例如：

LastAccess>'2004-06-01' AND LastAccess<'2004-07-01'
DateTime>'2004-06-01 17:30:00'
ID = 5
ID > 3
 

 
实例 1： 
读取用户归档“Test”中的所有数据。 
SELECT * FROM UA#Test

 
示例 2： 
读取在 2004 年 6 月 1 日和 2004 年 7 月 1 日之间发生变化的用户归档“Test”中的所有数据。 
SELECT * FROM UA#Test WHERE LastAccess>'2004-06-01' AND 
LastAccess<'2004-07-01'

 
实例 3： 
在 ID 3 的 F_STRING 域中输入“New_String”值。
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UPDATE UA#TEST SET F_STRING = 'New_String' WHERE ID = 3

 
实例 4： 
插入带有 ID 100 的数据集。

INSERT INTO UA#Test (ID,F_Integer,F_Float,F_Double,F_String) 
VALUES (100.10,'10.0','AAAA') 

 
实例 5： 
删除带有 ID 100 的数据集。 
DELETE FROM UA#Test WHERE ID = 100 

6.4.6 通过“SQL Server Import/Export”向导组态访问 (RT Professional)

简介

使用“SQL Server Import/Export”向导时，可通过 WinCC OLE DB 提供程序来访问 WinCC 数据

库。 可使用向导将解压的文件保存到中间数据库中；使用标准 SQL 查询来访问数据库。 
• 使用 WinCC 计算机可以在本地或远程建立对运行系统和归档数据库的访问。

• 如果是长期归档服务器，则由于没有运行系统数据库而只能对归档数据库进行本地或远

程访问。

步骤

1. 启动“SQL Server Management Studio”，然后选择所需的数据库。

2. 在数据库的快捷菜单中选择“Tasks > Export Date...”。
“SQL Server 导入/导出”向导将会打开。

3. 组态数据源。 
单击“Next”。 在 Data source 字段中，选择条目“WinCC OLE DB-Provider for Archives”。 单击
按钮“Properties...”。 “Data Link Properties”对话框即会打开。
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4. 组态正确的“提供程序”设置。
在字段“Data Source”中输入以下文本作为数据源： “.\WinCC”，“Location”的条目保留空白。 
在“Enter the initial catalog to use”下输入所需的运行系统数据库或符号名称（已在“Archive 
Connector Tool”中组态）。 正确拼写的名称可在“SQL Server Management Studio”的
“Databases”目录中找到。 或者可为运行系统数据和归档数据输入数据库
“CC_ExternalBrowsing”。
单击“Advanced”选项卡。 为属性“Connect timeout”选择所需的时间（以秒为单位）。 在属性
“Access permissions”中，仅选择“ReadWrite”框。 
通过激活“确定”按钮关闭此对话框。

说明

为了改善本地访问期间的性能，请在域“Data Source”中输入“<计算机名称>\WinCC”，而

不是“.\WinCC”。 

5. 组态数据源。
单击“Next”。 例如，在字段“Destination”中，选择条目“SQL Native Client”。 服务器名可以是
任何 SQL Server 实例。 在域“Database”中输入的数据库名称可以是任何自创建的目标数据库。

说明

保留“Database”字段为空。 这样便不会创建目标表。

6. 组态查询条件。
单击“Next”。 选择“Write a query to specify the data to transfer”。 单击“Next”。 输入所需的
查询条件。 例如，使用 ValueID“1”的查询“Tag:R,1,'0000-00-00 00:10:00.000','0000-00-00 
00:00:00.000'”，将读取归档 后十分钟的值。 有关语法的附加信息可以在“过程值归档的
查询”一章中找到。

7. 结束向导并导出数据。
单击“Next”，然后在向导的 后一页上单击“Finish”。 向导即会将数据导出到目标数据库中。 
如果数据导出成功，目标数据库中所含的数据将被保存到新创建的表“dbo.Query”中。 您可以
更改表名。 如果不更改该表名，数据将会被新的导出所覆盖。 向导将创建名为“Query1”、
“Query2”等等的新表。

6.4.7 满足使用报表服务的先决条件 (RT Professional)

简介

通过 WinCC，可使用 SQL Server 的报表服务。因此，可在网络中提供带有通过 Microsoft 
Visual Studio 创建的日志数据的报表。 
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要求 
通过 WinCC 使用报表服务时需要满足以下附加软件要求： 
• Internet 信息服务

• MS SQL Server 2017 的报表服务

说明

按照指定的顺序执行安装步骤。 

安装信息服务 
1. 选择“设置 > 控制面板 > 软件”(Settings > Control Panel > Software)。
2. 单击左侧的“添加/删除 Windows 组件”(Add/Remove Windows Components) 按钮。

3. 在“Windows 组件向导”(Windows Components Wizard) 对话框中选中复选框“Internet 信息服
务 (IIS)”(Internet Information Services (IIS))。

安装 MS SQL Server 2017 的报表服务

通过 WinCC-DVD 或相应位置在文件系统中安装报表服务。 
1. 选择“设置 > 控制面板 > 程序和功能”(Settings > Control Panel > Programs and Features)。
2. 选择较低版本的“Microsoft SQL Server ”（若可用），然后单击“卸载/更改”(Uninstall/

Change)。
3. 选择“添加”(Add)，然后在 WinCC 设置中选择路径“InstData > SQL > SQL2017STD > setup”。

将自动打开“Microsoft SQL Server 安装向导”(Microsoft SQL Server Installation Wizard)。根据
指示进行操作。

4. 在“安装类型”(Installation Type) 下，选择选项“向 SQL Server 2017 的现有实例添加功
能”(Add features to an existing instance of SQL Server 2017) 和实例“WINCC”。
管理工具以及 SQL 服务器数据工具已安装。

5. 激活“报表服务 - 本地”(Reporting Services - Native)，然后按照说明进行操作。
将安装报表服务。

6. 启动“Reporting Services 配置管理器”(Reporting Services Configuration Manager)，然后配置
报表服务。

组态 Internet 信息服务

1. 打开“计算机管理”(Computer Management)。
2. 在“服务和应用程序”(Services and Applications) 下，选择“Internet 信息服务 (IIS) 管理

器”(Internet Information services (IIS) Manager)。
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3. 打开“身份验证”(Authentication) 功能，然后从“匿名身份验证”(Anonymous 
authentication) 快捷菜单中选择条目“编辑”(Edit)。

4. 选择“特定用户”(Specific user) 选项，然后输入用户名和密码。 
用户名采用以下格式：<域或计算机名称>\<用户>

说明

建议您在完成安装后，重启计算机。 

结果

现已创建报表服务的使用要求。现在可创建报表并在 Internet 上提供这些报表。 

6.4.8 查询归档数据 (RT Professional)

简介               
查询通过命令对象转发到数据库。 除“ConnectionString”之外的一个重要参数就是 
CommandText。 CommandText 传送查询。 查询结果作为记录集返回。

说明

消息和过程值归档查询的时间范围

如果消息或过程值归档的查询指定了某个时间范围，而归档内并不存在该时间范围的消息或

其它值，则不会出现信息消息或其它状态显示。 如果要显示此状态，必须由用户执行错误

处理。 
此错误处理例程的简单描述在“示例： 通过 WinCC OLE DB 提供程序读取消息归档数据”下

的示例脚本中做了介绍。

在以下实例中，生成每个命令对象，并且将查询作为 CommandText 传送。

在以下结构实例中，CommandText 也包含 ConnectionString，其结构在“建立到归档数据

库的连接”中进行介绍。 

CommandText 的结构

过程值归档：

Set oRs = CreateObject("ADODB.Recordset")

Set oCom = CreateObject("ADODB.Command")
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oCom.CommandType = 1

Set oCom.ActiveConnection = conn

oCom.CommandText = "TAG:R,'PVArchive\Tag1','0000-00-00 
00:10:00.000','0000-00-00 00:00:00.000'"

报警消息归档：

Set oRs = CreateObject("ADODB.Recordset")

Set oCom = CreateObject("ADODB.Command")

oCom.CommandType = 1

Set oCom.ActiveConnection = conn

oCom.CommandText = "ALARMVIEW:Select * FROM AlgViewEnu"

用户归档

Set oRs = CreateObject("ADODB.Recordset")

Set oCom = CreateObject("ADODB.Command")

oCom.CommandType = 1

Set oCom.ActiveConnection = conn

oCom.CommandText = "SELECT * FROM UA#Test"

指定记录集位置

要指定记录集的位置以便查询归档数据，需要将“CursorLocation”属性的值设置为“3”，例如，

“conn.CursorLocation = 3”。 该记录集将在客户端上创建。

6.4.9 显示用户归档 (RT Professional)

简介

每个用户归档均由具有可编辑属性的数据域组成。每个数据域都具有多个属性，如名称、别

名、类型、长度、值等。用户归档编辑器中数据域和属性以行和列显示。因此，我们叙述时

用行代替数据域，用列代替属性。

在下文中，将用户归档“Test”称为结构实例。 “\Samples\Connectivity Pack\DemoProject”目录

的连通性软件包演示项目“OPConPack”中包括此用户归档。
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用户归档“Test”的结构

域名称 类型 注释

ID 整数 值的唯一标识。

F_Integer 整数 值的实例

F_Float 浮点数 值的实例

F_Double 双精度数 值的实例

F_String 字符串 示例字符序列

 

6.5 消息和过程值的分析函数 (RT Professional)

6.5.1 消息和过程值的分析函数 (RT Professional)

简介            
WinCC 提供不同的分析函数用于查询已归档的消息和过程值。 
对于不同的集合函数由带参数的查询触发分析。集合函数的计算在“连通性软件包”服务器

上执行，并且只将结果传送到客户机。

有关在下列示例中使用的 CommandText 和 ConnectionString 的附加信息可以在“建立到归

档数据库的连接”和“查询归档数据”中找到。 

消息的分析函数

报警日志的分析查询返回一个特定的记录集，该记录集包含每个消息的组态和运行系统数据

以及聚合函数的结果。 
报警日志的分析查询的已返回记录集与消息归档的标准查询的记录集不完全相同。有关更多

信息，请参见“显示分析查询的报警日志”部分。 
针对每个消息，会计算下列集合函数。结果列表的列说明位于括号内。 
• 消息频率之和（“FreqOfAlarm”）
• 从“消息进入”到“消息离开”的累积持续时间（“CumDurationComeGo”）
• 从“消息进入”到“消息离开”的平均持续时间（“AvDurationComeGo”）
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• 从“消息进入”到首次确认的累积持续时间（“CumDurationComeAckn1”）
• 从“消息进入”到首次确认的平均持续时间（“AvDurationComeAckn1”）
• 从“消息进入”到第二次确认的累积持续时间（“CumDurationComeAckn2”）
• 从“消息进入”到第二次确认的平均持续时间（“AvDurationComeAckn2”）
• 从“消息进入”到“消息离开”的累积持续时间（“CumDurationComeGo”）
• 从“消息进入”到“消息进入”的平均持续时间（“AvDurationComeCome”）

说明

不支持“字符串”数据类型

如果将这些函数用于“字符串”数据类型，则分析函数将返回结果“0”。

语法

对于消息的集合函数的计算，向 WinCC OLE DB 提供程序发出下列命令。 
"AlarmHitView:SELECT * FROM <ViewName>[WHERE <Condition>]" 

其中：

<ViewName> = 以所需语言表示的数据库表的名称，例如，英语名称为 ALGVIEWMENU。
[WHERE <Condition>] = SQL 语法中作为 WHERE 条件的可选过滤标准。 
有关参数语法的更多信息，请参见“报警日志的查询”部分。 

示例

该示例提供了“ALGVIEWENU”数据库在 7/15/2004 12:00 p.m. 到 12:15 p.m. 这个时间范围内

所有消息的聚合函数的结果。 
ConnectionString：
"Provider=WinCCOLEDBProvider.1;Catalog=CC_OpenArch_03_05_27_14_11
_46R;Data Source=.\WinCC"

CommandText：
"AlarmHitView:SELECT * FROM ALGVIEWENU WHERE DateTime>'2004-07-15 
12:00:00' AND DateTime<'2004-07-15 12:15:00'" 

过程值的分析函数

过程值的分析会返回集合函数的结果。在一个查询中只可以计算一个集合函数。
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下列集合函数可用于过程值。 
• MIN（ 小值）

• MAX（ 大值）

• AVG（平均值）

• SUM（所有值的和）

• COUNT（过程值的计数）

• COUNTER（带有值“1”的条目数，例如，二进制变量的查询）

• STDEV（统计标准偏差）

• VAR（统计方差）

说明

不支持文本变量

在通过 TAG_EX:R 查询文本变量（8 位字符集/16 位字符集）时，分析函数返回结果“0”。

语法

对于过程值的集合函数的计算，向 MS SQL OLE DB 提供程序发出查询指令，并执行来自“SQL 
Server Master”数据库的“cp_TagStatistic”步骤。 

说明

透明访问中过程值的分析函数仅与自身具有项目的客户机上的“连通站”配合使用。

下列参数将传送到“cp_TagStatistic”步骤。

cp_TagStatistic @P1,@P2,@P3[,@P4]

其中：

“@P1”= 数据库名称（例如，WinCC Runtime 数据库或具有换出归档的目录的符号名称）。对

于透明访问，使用 WinCC 项目名称（而非数据库名称）。

“@P2”= 过程值的 WinCC OLE DB 提供程序字符串。

“@P3”= 所需集合函数。

“@P4”= <符号计算机名称>::\WinCC（仅透明访问需要）。
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有关参数“@P1”和“@P2”语法的更多信息，请参见“过程值归档的查询”部分。 

说明

针对带有亚洲归档变量名称的过程值的分析函数

如果使用带有亚洲字符集的归档变量名称计算分析函数，则必须修改对 Unicode 字符集的请

求。 
在两个参数前都添加前 “N”。
示例：cp_TagStatistic N'TestDB',N'TAG:R,17,''2004-05-17 12:00:00'',''2004-05-17 
13:00:00''','AVG'

示例

此查询为数据库“TestDB”的 ValueID“17”返回 5/17/2004 12:00 到 13:00 这个时间范围内过程

值的平均值。 
ConnectionString：
"Provider=SQLNCLI11;Integrated Security=SSPI;Persist Security 
Info=False;Initial Catalog=master ;Data Source=.\WinCC"

CommandText：
"cp_TagStatistic 'TestDB','TAG:R,17,''2004-05-17 
12:00:00'',''2004-05-17 13:00:00''','AVG'"

透明访问的实例

此查询为“WinCCProj”的 ValueID“7”提供 14.09.2006 10:00 到 11:00 这个时间范围内的平均

过程值。

ConnectionString：
"Provider=SQLNCLI11;Integrated Security=SSPI;Persist Security 
Info=False;Initial Catalog=master ;Data Source=.\WinCC"

CommandText：
"cp_TagStatistic 'WinCCProj','TAG:R,7,''2006-09-14 
10:00:00'',''2006-09-14 
11:00:00''','AVG','Symb_WinCCProj::\WinCC'"
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6.5.2 显示分析查询的消息归档 (RT Professional)

简介

消息归档的分析查询返回一个特定的记录集，该记录集包含每个消息的组态和运行系统数据

以及集合函数的结果。 
该记录集与消息归档的标准查询的记录集并不完全相同。 

消息归档分析的记录集结构

使用分析函数“AlarmHitView”查询消息归档时，返回的结果是带有下列结构的记录集。 

位置 域名称 类型 注释

1 MsgNo 整型（4 字节） 消息号

2 State 小整型（2 字
节）

报警记录状态

3 DateTime 日期时间（8 
字节）

消息的时间戳（不带毫秒的日期/时间）

4 Ms 小整型（2 字
节）

消息的时间戳（毫秒）

5 Instance VarChar (255) 报警记录的实例名称 
6 Flags1 整型（4 字节）（仅限于内部使用）

7 Counter 整型（4 字节） 运行报警消息计数器

8 TimeDiff 整型（4 字节） 与“进入”状态的时间差

9 ClassName VarChar (255) 消息类别的名称。

10 Typename VarChar (255) 消息类型的名称。

11 类别 小整型（2 字
节）

消息类别 ID

12 Type 小整型（2 字
节）

消息类型 ID

13 到 22 Text1 到 Text10 VarChar (255) 消息文本 1 到 10
23 AG_NR 小整型（2 字

节）

PLC 的编号

24 CPU_NR 小整型（2 字
节）

CPU 的编号

25 CrComeFore 整型（4 字节）“进入”状态的前景色
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6.5 消息和过程值的分析函数 (RT Professional)
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位置 域名称 类型 注释

26 CrComeBack 整型（4 字节）“进入”状态的背景色

27 CrGoFore 整型（4 字节）“离开”状态的前景色

28 CrGoBack 整型（4 字节）“离开”状态的背景色

29 CrAckFore 整型（4 字节）“已确认”状态的前景色

30 CrAckBack 整型（4 字节）“已确认”状态的背景色

31 Priority 整型（4 字节） 优先级

32 AP_type 整型（4 字节） 报警循环

33 AP_name VarChar (255) 报警循环函数名称

34 AP_PAR VarChar (255) 报警循环画面

35 InfoText VarChar (255) 信息文本

36 TxtCame VarChar (255) 已进入的文本

37 TxtWent VarChar (255) 已离开的文本

38 TxtCameNWent VarChar (255) 已进入和已离开的文本

39 TxtAck VarChar (255) 已确认的文本

40 AckType 小整型（2 字
节）

确认类型

41 FreqOfAlarm 整型（4 字节） 消息频率之和

42 CumDurationComeG
o

整型（4 字节） 从“消息进入”到“消息离开”的累积持

续时间

43 AvDurationComeGo 实型（8 字节） 从“消息进入”到“消息离开”的平均持

续时间 
44 CumDurationComeA

ckn1
整型（4 字节） 从“消息进入”到首次确认的累积持续时

间

45 AvDurationComeAck
n1

实型（8 字节） 从“消息进入”到首次确认的平均持续时

间

46 CumDurationComeA
ckn2

整型（4 字节） 从“消息进入”到第二次确认的累积持续

时间 
47 AvDurationComeAck

n2
实型（8 字节） 从“消息进入”到第二次确认的平均持续

时间 
48 CumDurationComeC

ome
整型（4 字节） 从“消息进入”到“消息进入”的累积持

续时间

49 AvDurationComeCo
me

实型（8 字节） 从“消息进入”到“消息进入”的平均持

续时间

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.5 消息和过程值的分析函数 (RT Professional)
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6.6 OLE DB 的基础 (RT Professional)

简介     
使用 OLE DB 接口和 WinCC 提供的相关的数据库提供者，可访问过程值和消息归档。

OLE DB
OLE DB 是用于快速访问不同数据库的公开标准。 它与数据库是否为关系数据库无关。

通过数据库提供者，在 OLE DB 级别和数据库之间建立连接。

OLE DB 接口和提供者由不同的制造商提供。 

WinCC OLE DB 提供程序

使用 WinCC OLE DB 提供程序，可直接访问存储在 MS SQL server 数据库中的 WinCC 归档数

据。 根据组态情况，可采用压缩格式存储 WinCC 的过程数据。 通过 WinCC OLE DB 提供程

序，甚至可对这些数据进行透明访问。

Microsoft OLE DB 
通过 Microsoft OLE DB，仅可访问 WinCC 用户归档。 

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.6 OLE DB 的基础 (RT Professional)
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使用 Microsoft OLE DB 访问 WinCC 用户归档，在将被访问的 WinCC 用户归档所在的计算机

上需要连通性软件包许可证。 远程访问 MS SQL Server 数据库需要 WinCC 客户机访问许可证。 
为防止未经授权使用 MS OLE DB 进行访问，数据库的管理员可采取适当的措施。 附加信息

可在“使用 MS OLE DB 访问 SQL 数据库期间的安全设置”一章中找到。  

说明

测试和发布的 Microsoft OLE DB 仅用于访问 WinCC 用户归档，而不用于访问报警和过程值

归档。

使用 WinCC OLE DB 提供程序访问消息和过程值归档。

6.7 WinCC OLE DB 提供程序 (RT Professional)

简介              
WinCC OLE DB 提供程序使得访问过程值和报警归档成为可能。 
WinCC OLE DB 提供程序还提供了分析功能，例如归档变量的 小值、 大值。

访问归档数据

可以在不同的情况下访问归档数据：

同时访问归档和运行系统数据库 
“ArchiveMonitor”函数可将运行系统的数据和激活的 WinCC 项目的归档数据库合并到 SQL 数
据库中。

此 SQL 数据库称为“CC_ExternalBrowsing”，并可创建“AMT”和“ARCHIVE”视图。

这些视图可为 WinCC OLE DB 提供程序提供所有必需信息。

由于这些视图为 WinCC OLE DB 提供程序提供了所有必需信息，因此可将

“CC_ExternalBrowsing”数据库用作该提供程序的数据源。 
取消激活 WinCC 运行系统时，将再次删除在“CC_ExternalBrowsing”中另外创建的视图。 
因为在长期归档服务器中不包含任何运行系统数据库，所以不能使用“CC_ExternalBrowsing”
数据库访问归档数据库。

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.7 WinCC OLE DB 提供程序 (RT Professional)
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将 WinCC OLE DB 提供程序用作“链接的服务器”

说明

将 WinCC OLE DB 提供程序组态为“Linked Server”时，必须在“"Linked Server Properties”对话

框的“提供程序名称”(Provider Name) 字段中选择“WinCC OLE DB-Provider for Archives”条目。

在“提供程序选项”(Provider Options) 对话框中，激活“AllowInProcess”复选框。 
有关更多信息，请参见“Configuring OLE DB Providers for Distributed Queries”下的“SQL 
Server Books Online”。

可在 SQL server“Linked Servers”列表中注册 WinCC OLE DB 提供程序。 不管数据库是本地还

是 remote  存储。

示例：

将 WinCC OLE DB 提供程序用作链接的服务器，该服务器名为“WinCC”：
select min(realvalue) from openquery(WINCC,'Tag:R,1,''0000-00-00 
00:01:00.000'',''0000-00-00 00:00:00.000''')
select * from openquery(WINCC,'Tag:R,1,''0000-00-00 
00:01:00.000'',''0000-00-00 00:00:00.000''') 
 

6.8 安装 (RT Professional)

安装 WinCC OLE DB-Provider
WinCC OLE DB-Provider  随 WinCC 一起自动安装。

在 WinCC 安装完毕后，WinCC OLE DB 提供程序可用于以下系统：

• 装有 WinCC 的工程师站

• 装有 WinCC Runtime Professional 的 HMI 设备

 

通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
6.8 安装 (RT Professional)
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使用配方 7
7.1 使用配方

7.1.1 基本信息

7.1.1.1 定义及应用

简介

配方为相关数据的集合，例如，机器参数化或生产数据。     
示例：

• 将产品转化为一个不同产品变量时，所需的机器参数设置。

• 导致不同 终产品不同组合的产品组件。

配方有固定的数据结构。配方结构在组态期间定义。一个配方中包含有多个配方数据记录。

这些数据记录仅在数值方面有所不同，而非结构。 
配方存储在 HMI 设备或外部存储介质上。配方数据记录在 HMI 设备和 PLC 之间始终作为整

体通过一次传输进行传送。此外，可以在运行系统中以 CSV 文件格式导入生产数据。

说明

导入/导出限制

对于以下 HMI 设备，不能导出/导入配方：

• 精简面板

可以使用 ProSave 以 CSV 格式导出和导入完整的配方数据（而不是单个配方数据记录）并将

其传送到 HMI 设备。因此会中断运行系统。

可视化过程
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使用配方

在下列情况下可以使用配方：

• 手动生产

可以选择所需的配方数据并将其显示在 HMI 设备上。可以根据需要修改配方数据并将其

保存在 HMI 设备上。将配方数据传送到 PLC 中。 
• 自动生产

控制程序启动 PLC 和 HMI 设备之间的配方数据传送。还可以从 HMI 设备上启动传送。随

后生产过程将自动进行。无需显示或修改这些数据。 
• Teach-in 模式

可以优化系统中已手动优化过的生产数据，例如坐标位置或填充量。从而将确定值传送给 
HMI 设备，并保存在一个配方数据记录中。以后可以将已保存的配方数据回传给 PLC。

输入并修改配方数据

可以在单个配方数据记录中输入数据，并根据需要进行修改。有下列选项：

• 组态期间的数据项

如果生产数据已存在，则可以在配方组态期间在“配方”编辑器中输入数据。

• 在运行系统中输入数据

如果不得不频繁地修改生产数据，可以直接在运行系统中以如下方式进行修改：

– 在 HMI 设备上直接输入数据。

– 在机器上直接设置参数。然后将数据从 PLC 传送到 HMI 设备，并保存在配方中。

7.1.1.2 使用配方的示例

例如，配方用于制造业和机械工程。 下列配方显示了可通过 WinCC 配方功能实现的典型应

用：    
• 机械设备参数分配

配方的一个应用领域就是制造工业中机械设备参数的分配： 机械设备按特定尺寸切割木

板并进行钻孔。 导轨和钻子必须根据木板的尺寸向新位置移动。 所需的位置数据作为数

据记录存储在配方中。 如果要采用新的木板尺寸，需要使用“Teach in”模式重新分配机械

设备参数。 将新的位置数据直接从 PLC 传送到 HMI 设备，然后将其保存为新数据记录。 
• 批量生产

食品加工业中的批量生产代表配方的另一个应用领域： 果汁工厂中的配料站可以生产出

不同口味的果汁、蜜露和水果饮料。 它们的配料始终相同，只是混合比不同。 每种口味

对应于一个配方。 每种混合比对应于一条数据记录。 触摸按钮时，一种混合比所需的全

部数据都可以传送到机械设备控制器。 

使用配方

7.1 使用配方
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7.1.1.3 配方结构

简介

以果汁工厂中的配料站为例介绍配方的基本结构。 
在一个 HMI 设备中可能存在多个不同的配方。 配方可以比作一个包含多个索引卡的索引卡盒。 
对于制造一个产品系列该索引卡盒包含多个不同的索引卡。 针对每样产品所需的所有数据

包含在一个索引卡中。 
实例：

在一个软饮料工厂中，同一个配方需要用于不同的口味。 各种饮料产品包括果汁饮料、果

汁和蜜露。

配方

配方包含不同种类饮料的所有配方数据记录。

 

5 

30 

23 

80 

15 

35 

20 

70 

配方数据记录

每个索引卡代表了一个制造一种产品所需的配方数据记录。

配方条目

在同一个抽屉中的每个索引卡都拥有相同的结构。 所有的索引卡包含有用于不同配料的应

用范围。 每个应用范围对应于一个配方条目。 因此，一个配方中的所有记录均含有相同的

条目。 不过，各记录中的各个条目的值并不相同。 

使用配方

7.1 使用配方
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实例：

所有的饮料都包含以下成分： 
• 水

• 浓度

• 糖

• 香料

不过，在生产果汁饮料、果汁或蜜露时，其各自所对应的记录在糖的使用量方面不同。 

7.1.1.4 显示配方

简介

可以通过下列方式显示配方：

• 配方视图

• 配方画面

在配方视图和配方画面中输入

可以通过更改配方画面或配方视图中配方的值，来修改生产过程或机器。

当使用配方时，配方画面或配方视图可以完成相同的功能。 它们存在以下几个方面的区别：

• 显示选项

• 操作

• PLC 和 HMI 设备之间传送数据的可能性。

配方视图  
配方视图适用于查看简单的配方。

配方视图是一个现成的 WinCC 显示和操作员控制对象，用于管理配方数据记录。 配方视图

始终是画面的一部分。 配方视图以表格形式显示配方数据记录。 可根据自己的特定需求来

调整外观和可用操作。

使用配方

7.1 使用配方

可视化过程
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如果要在项目中使用配方视图编辑配方，则值将保存在配方数据记录中。 只有在使用相关

的操作员控制对象时，才能在 HMI 设备和 PLC 之间进行值传送。 

配方画面   
配方画面是一个单独的画面，其中包括：

• 输入配方变量的区域

• 使用配方时需要的操作员控制对象，例如“SaveDataRecord”

使用配方

7.1 使用配方

可视化过程
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下列情况下适合使用配方画面：

• 大型配方

• 将配方域分配给相应工厂区域的图形显示

• 将配方数据分解成若干画面

说明

配方变量的值在下列情况下，将在 PLC 和配方画面间传送，这取决于组态的情况：

• 修改后立即传送

• 使用相关操作员控制对象时

将配方视图与配方画面同步  
在运行系统中，配方视图中显示的值与在配方视图和配方画面中编辑配方时保存在相关变量

中的值可能不尽相同。 为防止出现这种情况，必须将配方数据记录的值与配方变量的值同

步。 
将始终保存或同步完整的配方数据记录。

说明

仅在高级配方视图中才能同步配方变量。 仅当针对配方激活了“将配方视图与配方变量同

步”(Synchronize recipe view and recipe tags) 设置时，才能进行同步。

使用配方

7.1 使用配方
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7.1.1.5 传送配方数据记录

配方中的数据流

下图说明了配方中的数据流：   

组件间的相互作用

在运行时，下列组件间会相互作用：

• 配方视图/配方画面

在 HMI 设备上，可以在配方视图或配方画面中显示和编辑配方：

– 在配方视图中，可以显示和编辑 HMI 设备内部存储器中的配方数据记录。

– 在配方画面中，将显示和编辑配方变量的值。

可依据组态来将配方视图中显示的值与配方变量的值进行同步。

• HMI 设备配方存储器

配方以配方数据记录的形式保存在 HMI 设备的配方存储器中。

• 配方变量

配方变量中包含有配方数据。 在配方画面中编辑配方时，配方值将保存在配方变量中。 
根据组态的不同，配方变量的值可与 PLC 内的数值进行交换的点不同。

说明

可以将配方变量与配方数据记录进行同步，以便两者保存相同的值。

使用配方

7.1 使用配方
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加载并保存配方数据

在配方视图中，将从 HMI 设备上的配方存储器中加载完整的配方数据记录，或将其保存在 
HMI 设备上的配方存储器中。

在配方画面中，从配方存储器将配方数据记录的值加载至配方变量。 保存配方数据记录的

值时，将配方变量的值保存到配方存储器内的一个配方数据记录中。

在 HMI 设备和 PLC 之间传送配方值。

在配方视图和 PLC 之间传送完整的配方数据。

使用配方

7.1 使用配方

可视化过程
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根据组态的不同，在配方画面和 PLC 间可能有以下各传送：

• 在配方视图和配方变量之间传送配方数据记录

• 在 PLC 和配方变量间即刻传送单个修改过的值。 为了实现这样的功能，需要在配方中进

行下列设置：

– 激活“将配方视图与配方变量同步”(Synchronizing recipe view and recipe tags)。
– 取消激活“手动传送单个修改过的值（Teach-in 模式）”(Manual transfer of individual 

modified values (teach-in mode))。
配方数据记录可以直接在 HMI 设备和 PLC 间传送。 在这些情况下，无需在 HMI 设备上进行

显示。

导出和导入配方数据记录

可以从 HMI 设备配方存储器中导出配方数据记录，并将其保存在外部存储介质的 CSV 文件

中。 可从将这些记录从存储介质重新导入到配方存储器中。   

根据 HMI 设备的不同，可使用下列外部存储介质：

• 无存储介质（例如，对于精简系列面板）

• 存储卡

• USB 记忆棒

• 硬盘

使用配方

7.1 使用配方
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7.1.1.6 组态配方

简介

配方的组态因其用途而异：  
• 如果要在项目中使用配方视图编辑配方，则值仅能保存在配方数据记录中。

• 如果要在项目中编辑配方画面中的配方，则值将保存在配方变量中。

下列可能的设置决定了配方数据记录、配方变量和 PLC 之间如何相互作用。

取消激活“将配方视图与配方变量同步”(Synchronizing recipe view and recipe tags)。
只显示数据记录中的数据，并且这些数据只能在配方视图中进行编辑。如果使用配方视图外

部的数据，则这些数据与配方视图不同步。

说明

如果“同步 > 同步配方变量”(Synchronization > Synchronize recipe tags) 已禁用，且配方控

件中“属性 > 表”(Properties > Table) 下的“显示表”(Display table) 已禁用，则不能使用“写

入 PLC”(Write to PLC) 和“从 PLC 读取”(Read from PLC) 按钮在运行系统中对 PLC 的配方数据

记录进行读写操作。

使用配方

7.1 使用配方

可视化过程
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激活“将配方视图与配方变量同步”(Synchronizing recipe view and recipe tags）   
在运行系统中，配方视图中显示的值与在配方视图和配方画面中编辑配方时保存在相关变量

中的值可能不尽相同。为防止出现这种情况，必须将配方数据记录的值与配方变量的值同

步。 

说明

仅在高级配方视图中才能同步配方变量。

配方视图与相应配方变量的值是不会自动同步的。除非使用带有

“RecipeViewSynchronizeDataRecordWithTags”功能的操作元素，否则无法同步配方变量和配

方视图。

激活“将配方视图与配方变量同步”(Synchronize recipe view and recipe tags) 和“手动传送单个修改过

的值（Teach-in 模式）”(Manual transfer of individual modified values (teach-in mode)）  
使用此设置时，不会立即在 HMI 设备配方画面中的配方变量与 PLC 之间，同步修改后的配

方值。 
为了同步这些值，必需使用带有“SetDataRecordToPLC”和“GetDataRecordFromPLC”功能的操

作元素。

如果使用了带有“GetDataRecordFromPLC”功能的操作元素，一旦控制器中的配方值发生变化，

在配方画面中将立即显示更改后的值。 
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激活“将配方视图与配方变量同步”(Synchronize recipe view and recipe tags) ，但取消激活“手动传送

单个修改过的值（Teach-in 模式）”(Manual transfer of individual modified values (teach-in mode)）    
使用此设置时，将立即同步 HMI 设备与 PLC 之间配方变量中更改后的配方值。 
在配方画面中更改配方值时，PLC 将立即应用这些更改，并会立即影响制造过程。

如果 PLC 中的配方值发生变化，则在配方画面中将立即显示更改后的值。

7.1.1.7 某些设备的特性
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精简面板相对其它 HMI 设备存在以下不同：     
• 是否仅支持简单配方视图？

• 配方变量始终与配方视图同步（见上图）：当操作员更改配方视图中配方元素的值时，相

关配方变量的值也会发生更改。

• 当修改配方变量时，在 PLC 和 HMI 设备之间不会自动传送这些配方变量。在 Teach-in 模
式下，配方变量始终手动进行传送。

要与 PLC 进行值同步，必须有一个具有“SetDataRecordToPLC”和“GetDataRecordFromPLC”
功能的操作员控制对象。

说明

配方变量限制

通常，在精简面板中无法使用配方变量，除非是在配方中。

说明

导入/导出限制

对于以下 HMI 设备，不能导出/导入配方：

• 精简面板

可以使用 ProSave 以 CSV 格式导出和导入完整的配方数据（而不是单个配方数据记录）并

将其传送到 HMI 设备。因此会中断运行系统。

注意

画面中多个配方视图出现数据丢失

仅适用于精简面板：如果两个或更多个配方视图在画面中显示相同的配方，则在访问数

据时就会存在冲突。

这会导致数据丢失并出现不可预测的配方数据状态。

确保操作员未在不同配方视图中选择和编辑同一个配方。 
• 在一个配方视图中仅显示一个配方。

• 在每个配方视图中显示一个不同的配方。

说明

在精智面板上保存配方

好将配方保存在 SD 卡中，而不是内置闪存内。 

使用配方

7.1 使用配方

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1181



组件间的相互作用

在运行时，下列组件间会相互作用：

• 配方视图

在 HMI 设备上的配方视图中显示和编辑配方。

在配方视图中，可以显示和编辑 HMI 设备内部存储器中的配方数据记录。

• HMI 设备配方存储器

配方以配方数据记录的形式保存在 HMI 设备的配方存储器中。

• 配方变量

配方变量包含配方元素的值。

7.1.1.8 与 PLC 同步配方数据记录

概述

在 HMI 设备和 PLC 之间传送配方数据记录时，两个同级通信对象都会访问彼此的公共通信区。

配方数据记录始终直接传送。变量的值直接从已组态的地址中写入或读出，不需要放在剪贴

板上。

数据传送类型

在 PLC 和 HMI 设备之间传送配方数据记录有两种方法：

• 非协调传送

• 通过“数据记录”区域指针协调传送。

说明

协调传送

协调传送用于防止控制程序中数据在任一方向上被意外覆盖。

说明

自动/手动同步

“手动传送各修改值（交互模式）”(Manual transfer of individual modified values (teach-
in mode)) 选项可用于控制配方同步方式。如果选择此选项，可手动进行更改，然后将更

改传送到控制器。如果取消激活此选项，配方会自动同步，手动更改会生成一条错误消息。
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协调传送的要求

下列要求适用于协调传送：

• 必须在“通信”>“连接”编辑器中为所需的连接设立“数据记录”区域指针。

• 在配方属性中，激活“协调数据记录传送”(Coordinated transfer of data records)。
• 在配方属性中指定到 HMI 设备与其协调传送的 PLC 的连接。

协调传送

在协调传送的情况下，PLC 和 HMI 设备均在共享数据区中设置状态位。

在下列情况下，协调配方数据记录传送可能是一种非常有效的解决方案：

• 对于配方数据记录的传送，PLC 是“主动方”。

• PLC 会判断包含配方编号和名称的信息，同样也会判断配方数据记录的编号和名称。

• 配方数据记录的传送通过下列 PLC 作业启动：

– “Set_data_record_in_PLC”
– “Get_data_record_from_PLC”      

7.1.1.9 “配方”编辑器

简介

可以在“配方”编辑器中创建、组态和编辑配方、配方条目和配方数据记录。也可以使用“配

方”编辑器在配方数据记录中输入值。 

“配方”编辑器的结构

在表编辑器的上部创建配方。也可以在这里或在巡视窗口中组态配方。
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表编辑器的下部有以下选项卡：

• 元素

使用此处提供的表单元格定义所选配方的配方元素。可通过快捷菜单命令“向上”(Up) 和
“向下”(Down) 在表中移动配方元素。

• 数据记录

使用此处提供的表单元格定义所选配方数据记录的值。

然后可以在巡视窗口中组态所选配方、配方元素或配方数据记录。您将在“组态配方”部分

找到关于配方组件组态的更多注释。

配方设置

有关配方有以下设置：

设置 描述

配方名称 这用于在 HMI 设备中唯一地标识配方。 
显示名称 显示在运行系统中的相应位置（例如配方视图中）。可使用多种语

言组态显示名称。分配操作员可将其直接与配方关联的描述性名称

或描述，例如“fruit juice drink”。
配方号 这用于在 HMI 设备中唯一地标识配方。

版本 有关配方的信息。配方 后的更改日期和时间为默认设置。

路径 定义配方的存储位置。将配方存储为一个文件。

大小类型 [固定] 默认情况下，配方数据记录限制为预确定的数量。

数据记录的数量 [固
定]

运行系统中，配方数据记录的 大数量。此数量受 HMI 设备配方存

储器的限制。
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设置 描述

通信类型 [固定] 直接将配方数据记录写到配方变量地址中并从此处读取。

工具提示 在运行系统中呈现给操作员的配方的工具提示。

说明

路径

存储位置取决于 HMI 设备上可用的存储介质。 
精简面板 
这些 HMI 设备没有外部存储器。配方始终保存在内部闪存中。故“路径”设置不可用。

配方元素设置

您可以在“元素”选项卡中进行以下设置：

设置 描述

配方元素的名称 在配方中唯一地标识配方元素。输入您可以唯一分配的有意义

的名称或标签，例如机器的轴标签或配料（如“Flavoring”）。

显示名称 显示在运行系统中的相应位置（例如配方视图中）。可使用多

种语言组态显示名称。分配操作员可直接关联有效的名称或描

述，例如“fruit juice flavoring”。
配方变量 运行系统中已分配的变量将配方元素当前值存储在配方数据记

录中。

数据类型 配方变量的数据类型。

数据长度 [固定] 配方变量的数据长度，取决于数据类型。

文本列表 文本分配给文本列表中的一个值或值范围。例如，您可以在输

出域中显示此文本。 
分配的配方变量数据类型必须为数字。变量值必须在文本列表

的取值范围之内。       
默认值 在创建新配方数据记录时作为默认条目使用。

小值 [固定] 数字配方变量的 小可表示值，取决于数据类型。

大值 [固定] 数字配方变量的 大可表示值，取决于数据类型。

小数位 确定十进制值数取整的位数（例如 3 个小数位）以及整数值的

十的幂（例如 1,000）。 
工具提示 在运行系统中为操作员显示的配方元素的工具提示。
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配方数据记录设置

可以在“数据记录”选项卡中进行以下设置：

设置 描述

配方数据记录的名称 在配方中唯一地标识配方数据记录。 
显示名称 显示在运行系统中的相应位置（例如配方视图中）。可使用多

种语言组态显示名称。指定的名称或产品编号应有一定含义，

以便操作员可将其直接与产品相关联，例如“yellow fruit juice 
E231”。

配方数据记录号 在配方中唯一地标识配方数据记录。

配方元素 1 至 n 即使在组态期间也可以存储每个配方元素的各值。此值始终与

其它配方元素值一起构成配方数据记录。可以存储多个配方数

据记录。

如果在传送设置中启用此设置，那么在下载项目时将配方数据

记录传送到 HMI 设备并覆盖 HMI 设备上的现有数据记录。 
注释 关于配方数据记录的注释

7.1.2 运行系统中的配方

7.1.2.1 配方画面和配方视图

配方画面上的基本元素

简介

配方画面包含一个单独的画面窗格用来输入配方。该画面表单包含 I/O 域以及其它显示和操

作员控制对象。配方功能通过系统函数实现，例如，用于保存配方数据记录。

下图包含一个配方画面的示例：
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说明

可用性

精简面板不支持配方画面。

设计配方画面

通过组态配方画面可以自定义显示方式。可以按标题将大型配方分散在多个画面中，并使用

诸如图形显示和操作员控制对象等功能清晰地显示这些配方。

• 将配方按主题展开到多个画面中

– 可以将包含许多条目的配方数据记录展开在多个画面中。例如，可以为每个工厂区域

组态一个画面，使其包含配方数据记录的相关画面表单。

将配方展开到多个画面这一功能对于显示区较小的 HMI 设备十分有用，因为这样可以避

免在运行系统中滚动表格。 
• 可视的机械设备模拟

可以使用图形画面对象从视觉上在画面中模拟机器。这样，通过将 I/O 域放置到机器元件

（例如，轴或导轨）旁，从而在值和机器之间形成一种直接关联，以便更清晰地显示参数

设置。   

同步配方值         
要在高级配方视图外已组态的 IO 域中输入配方数据记录值，可激活配方属性中“属性 > 同
步”(Properties > Synchronization) 下的“将配方视图与配方变量同步”(Synchronize recipe 
view and recipe tags)。
“将配方视图与配方变量同步”(Synchronize recipe view and recipe tags) 选项不支持于简单

配方视图。
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图 7-1 Recipes_Synchronization_Advanced

自动传送配方值         
如果必须将在运行系统中输入的配方值立即传送到所连接的 PLC，请在“属性 > 选
项”(Properties > Options) 下取消激活“手动传送单个修改过的值（Teach-in 模式）”(Manual 
transfer of individual modified values (teach-in mode))。 
如果要启用或禁用在运行系统中立即传送所输入配方值的功能，需要组态系统函数

“SetRecipeTags”。

系统函数

用于加载、保存以及传送配方数据记录和配方的系统函数位于“配方”组中。 
下列系统函数支持于配方画面的操作员控制：

• ImportDataRecords
• ExportDataRecords
• LoadDataRecord
• 从 PLC 获取数据记录

• 清除数据记录

• SaveDataRecord
• 将数据记录设置到 PLC
• SetDataRecordTagsToPLC
• 设置配方变量

• GetDataRecordTagsFromPLC
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在配方画面中使用配方视图时，下列系统函数支持于配方视图的操作员控制：

• RecipeViewSaveDataRecord
• RecipeViewSaveAsDataRecord
• RecipeViewSynchronizeDataRecordWithTags
• 配方视图删除数据记录

• RecipeViewNewDataRecord
• RecipeViewGetDataRecordFromPLC
• 配方视图将数据记录设置到 PLC
• 配方视图重命名数据记录

• RecipeViewShowOperatorNotes
• RecipeViewMenu（仅支持于简单配方视图）

• RecipeViewOpen（仅支持于简单配方视图）

• RecipeViewBack（仅支持于简单配方视图）

参见

配方视图（基本版） (页 1189)

配方视图（基本版）

简介

配方视图为 WinCC 显示和操作元素。配方视图用于显示、编辑和管理数据记录。 
配方视图的布局取决于设备和设备版本。
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具有简单配方视图的 HMI 设备

HMI 设备 类型

精简面板 KP300 Basic 单色 PN
KP400 Basic 彩色 PN
KTP400 Basic 单色 PN
KTP400 Basic 彩色 PN
KTP400 Basic 单色 PN 立式

KTP400 Basic 彩色 PN 立式

KTP600 Basic
KTP1000 Basic
TP1500 Basic

1) 简单配方视图显示可更改为高级配方视图

具有高级配方视图的 HMI 设备（设备版本为 V13 及更高版本）

HMI 设备 类型

精简面板 KTP400 Basic PN
KTP400 Basic PN 立式

KTP700 Basic
KTP900 Basic
KTP1200 Basic

精智面板 KP400 Comfort
KTP400 Comfort
KP700 Comfort
TP700 Comfort
KP900 Comfort
TP900 Comfort
KP1200 Comfort
TP1200 Comfort
KP1500 Comfort
TP1500 Comfort
TP1900 Comfort
TP2200 Comfort
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HMI 设备 类型

移动面板 KTP400F Mobile
KTP700 Mobile
KTP700F Mobile
KTP900 Mobile
KTP900F Mobile

参见

配方画面上的基本元素 (页 1186)
创建配方的示例 (页 1249)

7.1.2.2 简单配方视图

简单配方视图的说明

配方视图

简单配方视图作为显示和操作对象，用于管理配方数据记录。配方视图以表格形式显示配方

数据记录。 
列中显示的按钮和信息都是可调整的。

在配方视图中显示和输入的值将保存在配方数据记录中。使用按钮，显示的配方数据记录可

写入 PLC，并可从 PLC 读取数值。 

显示的布局

简单配方视图由以下显示区域组成：     
• 配方列表

• 数据记录列表

• 元素列表

下面将介绍这一应用程序：
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在简单配方视图中，每一区域均独立地显示在 HMI 设备上。可使用快捷菜单操作其中的每

一个显示区域。

简单配方视图始终以配方列表开始。

操作     
下列选项可用于根据组态使用简单配方视图：

• 创建、修改、复制或者删除配方记录

• 从 PLC 中读取配方数据记录或将其传送到 PLC

使用显示区域和快捷菜单

可在显示区域和快捷菜单之间进行切换来操作简单配方视图。

表格 7-1 显示区域的操作信息

按钮 按键 功能

  <Enter> 相邻的 低显示区域打开，即数据记录列表或元素列

表。

<Esc> 打开先前的显示区域。 
  <INS> 如果显示了配方或配方数据记录列表，那么为选定的

配方创建一个新的数据记录。随后更改配方元素列表。

要求：已激活“属性 > 常规 > 处理模式”(Properties 
>General > Processing mode)。
即使是没有按键的设备，通过“Key 
SimulateSystemKey”功能也可以仿真此按钮。

  <DEL> 删除配方数据记录列表中的选定配方数据记录。

要求：已激活“属性 > 常规 > 处理模式”(Properties 
>General > Processing mode)。

  <Up>/<Down> 选择上一个/下一个条目。
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按钮 按键 功能

  <Pg Up>/<Pg Down> 将显示向上或向下移动一页。

  <Home>/<End> 选择第一个/ 后一个条目。第一个/ 后一个条目已选

择。

表格 7-2 快捷菜单的操作信息

按钮 按键 功能

<Right> 打开显示区域的快捷菜单。

<Esc> 关闭菜单。

打开显示区域。

  输入菜单命令的编号 执行相应的菜单命令。

简单配方视图的快捷菜单     
可以在每个显示区域中单击  按钮来调用命令的选择列表。命令选择列表包含了当前显示

区域中可用的命令。编号将分配给每个命令。当您输入这个编号是，该命令将被执行。也可

以选择此命令并按 <Return> 键。     

配方列表中的快捷菜单

菜单命令 功能

新建 为所选配方创建新的配方数据记录。

如果组态了初始值，则它会显示在输入域中。

显示工具提示 将显示为配方组态的工具提示。

打开 打开所选配方的记录列表。

配方数据记录列表中的快捷菜单

菜单命令 功能

新建 创建新的配方数据记录。

如果组态了初始值，则会显示在输入域中。

删除 删除显示的记录。

另存为 所选数据记录会以不同的名称保存。将打开一个对话框，可在其中

输入名称。
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菜单命令 功能

重命名 重命名所选的数据记录。将打开一个对话框，可在其中输入名称。

打开 随即会打开所选数据记录的元素列表。

上一步 配方列表打开。

配方元素列表中的快捷菜单

菜单命令 功能

保存 保存配方元素的选定数据记录。

到 PLC 将所选数据记录的显示值从 HMI 设备传送到 PLC。
来自 PLC 在 HMI 设备的配方视图中显示 PLC 中的配方值。

另存为 该数据记录会以新的名称保存。将打开一个对话框，可在其中输入

名称。

显示工具提示 将显示为配方元素组态的工具提示。

重命名 重命名所选的配方视图元素。在打开的对话框中可输入名称。

上一步 数据记录列表打开。

数据记录列表中的快捷菜单

说明

HMI 设备相关性

在精简面板中组态下列菜单命令。

菜单命令 功能

到 PLC 将所选数据记录的显示值从 HMI 设备传送到 PLC。
来自 PLC 在 HMI 设备的配方视图中显示 PLC 中的配方值。

使用配方
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更新和显示值

说明

在后台更改处理后的配方数据记录

仅适用于精简面板：如果操作员更改了配方数据记录且 PLC 作业要读取或写入该配方的任何

配方数据记录，那么将停止该 PLC 作业并输出系统报警。另外，如果仅 PLC 作业同时没有操

作员对配方数据进行更改，将可以立即显示更改后的值。

不适用于精简面板：如果操作员更改了配方数据记录且 PLC 作业更改了相关配方数据记录的

值，那么配方视图不会自动更新。若要更新配方视图，请重新选择相应的配方数据记录。

参见

配方视图（基本版） (页 1189)
组态选项的简单配方视图 (页 1195)

组态选项的简单配方视图

可以在配方视图巡视窗口中定义简单配方视图的响应。某些设备（例如，精简系列面板）仅

支持简单配方视图。

请注意，以下内容适用于具有简单配方视图的设备：

1. 在巡视窗口的“属性 > 显示 > 模式”(Properties > Display > Mode) 中，选择“简单视图”(Simple 
view) 作为“视图类型”(View type)。

2.“属性 > 简单视图”(Properties > Simple view) 区域包含仅适用于简单配方视图的其它属性。

3. 所有其它属性也适用于高级配方视图。
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只显示配方数据记录值

如果只是出于检查的目的在配方视图中显示配方数据，请按如下步骤进行操作： 
1. 在“常规”组中，取消选取“编辑模式”。

您不能创建、重命名、编辑或删除配方数据。   

将配方数据记录编号或名称写入变量中

可以在高级配方视图中为每个配方数据记录组态一个变量。可以将配方数据记录的名称或编

号存储在变量中，具体取决于变量是“String”还是“Int”数据类型。反之，该变量还可用于选择

配方数据记录，方法是输入对应的值。例如，该变量可作为系统函数的参数进行传送。 
请按以下步骤操作：         
1. 在“属性 > 常规 > 配方数据记录”(Properties > General > Recipe data record) 下，在“变

量”(Tag) 域中输入“Int”类型的变量。

配方数据记录的编号存储在变量中。

在配方视图上组态一个事件：       

说明

事件和按钮

当至少启用一个按钮时，“事件”寄存器就会隐藏。

使用配方
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要在配方视图上组态事件，请按如下步骤操作： 
1. 在“画面”编辑器中选择已添加到画面中的配方视图。

配方视图的属性将显示在巡视窗口中。

2. 在“属性 > 工具栏”(Properties > Toolbar) 和“属性 > 简单视图”(Properties > Simple view) 下，
取消激活所有按钮。

3. 在巡视窗口的“属性 > 事件”(Properties > Events) 下，单击要组态的事件（例如，“启用”）。

4. 为该事件组态函数列表。

在操作员启用配方视图时，就会处理函数列表。

使用配方
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配方视图的动画属性       
要组态配方视图的动画，请按如下步骤进行操作： 
1. 在“画面”编辑器中选择已添加到画面中的配方视图。

配方视图的属性将显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中单击“属性 > 动画”(Properties > Animations)。

3. 将变量链接到以下一个或多个属性。

– X 位置和 Y 位置

– 设计：彩色，闪烁

– 可操作性

– 可见性

在“动画 > 概述”(Animations> Overview) 区域中，所有动画都以表格形式汇总。在

“动画 > 变量链接 > 变量链接”(Animations> Tag links > Tag linkage) 下，变量的可视

性和位置也可以链接到高度和宽度上。

说明

动画和按钮

如果所有按钮都未禁用，则在编译针对 windows-CE HMI 设备的项目时会出现一条错

误消息。

简单配方视图的约束：

简单配方视图中不包含以下功能：

• 将配方视图与配方变量同步

• 将配方编号/名称写入变量

• 显示状态栏

使用配方
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• 配方数据记录编号

• 显示标签

• 显示表

参见

配方视图（基本版） (页 1189)
简单配方视图的说明 (页 1191)
组态配方 (页 1178)

使用简单配方视图

用鼠标或触控板控制简单配方视图

要使用鼠标或触控板控制简单配方视图，请执行如下操作：

1. 从配方视图中选择所期望的配方。

2. 单击  按钮。
快捷菜单打开。

3. 选择所需的菜单命令。
执行相应的菜单命令。

用键盘控制简单配方视图

要使用键盘控制简单配方视图，请执行如下操作：

1. 按 <Tab> 键，直到选中简单配方视图。

2. 使用光标键选择期望的配方。

3. 按下 <Right>。
快捷菜单打开。

4. 按下 <Down> 键，直到选中期望的菜单命令。

5. 按下 <Enter> 键，确认命令。

使用配方
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简单配方视图的快捷键

如果在 ES 中启用了“激活键盘操作”，则会在运行系统中为简单配方视图激活下列快捷键。 

快捷键 作用 菜单命令

<Insert> 生成新的配方数据记录 新建

<Del> 删除所显示的配方数据记录。 删除

使用功能键操作配方视图

例如，在 HMI 设备不具有触摸功能时，可使用功能键来操作配方视图。可将 SaveDataRecord 
等功能分配给 HMI 设备上的功能键。

参见

配方视图（基本版） (页 1189)

管理配方数据记录

管理配方数据记录

下列选项可用于根据组态管理简单配方视图：

• 创建新的配方数据记录

• 复制配方数据记录

• 编辑配方数据记录

• 删除配方数据记录

创建新的配方数据记录

要创建新配方数据记录，请按如下步骤进行操作：       
1. 在欲创建新配方数据记录的 HMI 设备上选择配方。

2. 从配方列表的快捷菜单中选择“新建”命令。
将创建具有下一个可用编号的新数据记录。 
随即打开该新配方数据记录的元素列表。

3. 输入配方数据记录各元素的值。
组态数据可能已经包含了配方数据记录的默认值。 

4. 从元素列表的快捷菜单中选择“保存”命令。
将打开“另存为”对话框。

使用配方
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5. 输入配方数据记录的名称和编号。

6. 单击“确定”按钮。
该数据记录会以新的名称保存。 
如果相应的配方数据记录已经存在，将打开一个对话框。在此对话框中，指定是否要覆盖已
有的数据记录。

复制配方数据记录

要复制配方数据记录，请按如下步骤进行操作：       
1. 在 HMI 设备上选择想要在其中复制现有配方数据记录的配方。

2. 在 HMI 设备上，选择要保存其副本的配方数据记录。

3. 从数据记录列表的快捷菜单中选择“另存为”命令。
将打开“另存为”对话框。配方数据记录会使用下一个空闲配方数据记录号自动编号。

4. 在名称下输入记录的名称。

5. 单击“确定”按钮。

修改配方数据记录

要更改配方数据记录，请按如下步骤进行操作：       
1. 在欲修改一个已存的配方数据记录的 HMI 设备上选择配方。

2. 选择想要在 HMI 设备上编辑的配方数据记录。

3. 选择配方数据记录。
随即显示该配方数据记录的元素列表。

4. 使用新值替换旧值。

5. 从元素列表的快捷菜单中选择“保存”命令。

删除配方数据记录

要删除配方数据记录，请按如下步骤进行操作：       
1. 在 HMI 设备上选择想要从中删除现有配方数据记录的配方。

2. 选择想要在 HMI 设备上删除的配方数据记录。

3. 从数据记录列表的快捷菜单中选择“删除”命令。

4. 确认此安全提示，以删除数据记录。

参见

配方视图（基本版） (页 1189)
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从 PLC 读取配方数据记录

简介  
在运行系统中，可直接在工厂中更改 HMI 设备上存储的配方值。 如果在工厂中打开阀门比

在配方中指定更加直接，则上述操作适用。 在 HMI 设备中保存的配方数据记录值可能与 PLC 
中的值不再匹配。

可以从 PLC 读取配方变量值并将其写入配方数据记录。 
将读取的值写入至当前显示在 HMI 设备上的配方记录中。

步骤

要从 PLC 中读取配方数据记录，请按如下步骤进行操作：

1. 在 HMI 设备上打开配方。
数据记录列表打开。

2. 选择要将来自 PLC 的值应用到其中的配方数据记录元素列表。

3. 从元素列表的快捷菜单中选择“来自 PLC”命令。
从 PLC 中读取数值，并显示在当前配方数据记录中。

4. 如果要保存数值，请选择“保存”或“另存为”命令。

结果

从 PLC 读取值，显示在 HMI 设备上，并保存到配方数据记录中。

说明

基本面板

通过基本面板，还可以为数据记录列表组态“来自 PLC”(From PLC) 菜单命令。这种情况下，

还可以在数据记录列表中选择“来自 PLC”(From PLC) 菜单命令。

参见

配方视图（基本版） (页 1189)

使用配方
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将配方数据记录传送至 PLC

简介     
为了使在配方视图中更改的数据记录的值生效，必须将这些值传送给 PLC。
显示在配方视图中的值将始终传送到 PLC 中。

步骤

要将配方数据记录传送到 PLC 中，请按如下步骤进行操作：

1. 打开要使用的配方。
数据记录列表打开。

2. 选择要将其值传送到 PLC 的配方数据记录的元素列表。

3. 从元素列表的快捷菜单中选择“到 PLC”命令。

结果

配方数据记录的值被传送至 PLC。

说明

基本面板

通过基本面板，还可以为数据记录列表组态“来自 PLC”(From PLC) 菜单命令。这种情况下，

还可以在数据记录列表中选择“来自 PLC”(From PLC) 菜单命令。

参见

配方视图（基本版） (页 1189)
与 PLC 同步配方数据记录 (页 1182)
传送配方数据记录 (页 1175)
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7.1.2.3 高级配方视图（V13 版本之前）

高级配方视图的说明（V13 版本之前） (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

配方视图   
高级配方视图作为显示和操作对象，可用于管理配方数据记录。配方视图以表格形式显示配

方数据记录。 
列中显示的按钮、标题和信息都是可设置的。

在配方视图中显示和输入的值将保存在配方数据记录中。 
配方视图的布局取决于设备和设备版本。

应用

配方视图用于显示、编辑和管理数据记录。

显示的布局     
下图显示了 HMI 设备（V13 版本之前）上高级配方视图的一个示例：

使用配方
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操作

根据具体组态，能够执行以下操作：     
• 创建、编辑、复制或者删除配方记录

• 从 PLC 中读取配方数据记录或将其传送到 PLC
• 同步带有相关配方变量的配方数据记录

操作元素

可以在配方视图中组态下列操作元素：     

操作对象 按键组合 功能

 

  显示组态的工具提示。

<Ctrl+空格> 创建新的配方数据记录。

如果组态了初始值，则会显示在输入域中。

 

<Ctrl+Enter> 保存配方数据记录的显示值。

存储位置由项目预定义。

 

<Ctrl+*> 使用不同的名称保存配方数据记录，该名称与配方视图无

关。将打开一个对话框，可在其中输入名称。

<Ctrl+Del> 删除所显示的配方数据记录。

<Ctrl+=> 系统将始终用 新的配方变量数值对配方视图的当前值进行

更新。

当配方视图中所显示的数值比当前的配方变量值更新时，系

统将把该值写入配方变量。

在使用该功能前，必须在配方属性中激活“将配方视图与配

方变量同步”(Synchronize recipe view and recipe tags)。

 

<CTRL+下箭头

>
将配方视图中显示的配方数据记录设置值传送到 PLC。

 

<CTRL+上箭头

>
在配方视图中显示来自 PLC 的配方值。

使用配方
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更新和显示值

如果作业邮箱更改了相应配方数据记录值，配方视图不会自动更新。在背景中对值更改。若

要更新配方视图，请重新选择相应的配方数据记录。

参见

配方视图（基本版） (页 1189)
使用高级配方视图 (页 1209)
管理配方数据记录 (页 1211)
同步配方数据记录 (页 1212)
从 PLC 读取配方数据记录 (页 1213)
将配方数据记录传送至 PLC (页 1214)
组态选项的高级配方视图 (页 1206)

组态选项的高级配方视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
可在配方视图的巡视窗口指定高级配方视图的行为。

配方视图的布局取决于设备和设备版本。 
请注意，以下内容适用于具有高级配方视图的设备：

1. 在巡视窗口的“属性 > 显示 > 模式”(Properties > Display > Mode) 中，选择“高级视
图”(Advanced view) 作为“视图类型”(View type)。

2.“属性 > 简单视图”(Properties > Simple view) 区域包含仅适用于简单配方视图的属性。

3. 所有其它属性也适用于高级配方视图。 
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显示配方

要在画面中仅允许访问特定配方的配方数据记录，请按以下步骤操作：   
1. 输入所需的配方或在“属性 > 常规”(Properties > General) 下的“配方”(Recipe) 字段中选择已

有的配方。

2. 在“配方”(Recipe) 域中输入配方时，如果希望在运行系统中显示该配方名称，则必须启用“选
择列表”。

所选配方将显示在配方视图中。

将配方编号或名称以及配方数据记录编号或名称写入变量

可以在配方视图中为变量分别组态配方和配方数据记录。可以将配方或配方数据记录的名称

或编号存储在变量中，具体取决于变量是“String”还是“Int”数据类型。反之，该变量可用于选

择配方或配方数据记录，方法是输入对应的值。例如，该变量可作为系统函数的参数进行传

送。 
请按以下步骤操作：         
1. 在“属性 > 常规 > 配方”(Properties > General > Recipe) 下，在“配方变量”(Recipe Tag) 域中

输入“String”类型的变量。

2. 在“属性 > 常规 > 配方数据记录”(Properties > General > Recipe data record) 下，在“变
量”(Tag) 域中输入“Int”类型的变量。

配方的名称以及配方数据记录的编号分别存储在单独的变量中。

使用配方
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将配方视图用作下拉列表   
要在配方画面中使用配方视图作为配方和配方数据记录的选择字段，请按以下步骤操作：

1. 在“常规 > 配方 > 配方变量”(General > Recipe > Recipe tag) 下选择配方名称的变量。

2. 在“常规 > 配方数据记录 > 变量”(General > Recipe data record >Tag) 下选择配方数据记录名
称的变量。

3. 禁用“编辑模式”(Edit mode)。您不能创建、重命名、编辑或删除配方数据。

4. 要选择配方，请启用“显示选择列表”(Display selection list)，并确保在“属性 > 常规 > 配
方”(Properties > General > Recipe) 下未选择任何配方。

5. 在“属性 > 工具栏”(Properties > Toolbar) 下取消激活所有按钮。

在配方视图上组态一个事件：

要在配方视图上组态事件，请按如下步骤操作： 
1. 在“画面”编辑器中选择已添加到画面中的配方视图。

配方视图的属性将显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，在“属性”>“事件”下单击要组态的事件。

3. 为所选事件组态函数列表。
组态的事件发生时，将会处理函数列表。

使用配方
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参见

配方视图（基本版） (页 1189)
高级配方视图的说明（V13 版本之前） (页 1204)
组态配方 (页 1178)

使用高级配方视图

简介

可使用鼠标或者触控板或使用键盘控制配方视图。 
配方视图的布局取决于设备和设备版本。

使用鼠标或触控板控制配方视图

要使用鼠标或触控板控制配方视图，请执行如下操作：    
1. 选择要使用的配方。

系统将显示该配方的记录。

2. 单击要编辑的数据记录。

3. 单击想要使用的按钮。

使用键盘控制配方视图

要使用键盘控制配方视图，请执行如下操作：    
1. 按 <Tab> 键，直到光标达到选择配方的字段。

2. 按下 <Enter>。
配方的下拉列表框打开。 

3. 选择一个配方。通过 <向左>、<向右>、<向上> 和 <向下> 光标键，在列表中的下一个条目或
上一个条目之间进行浏览。

4. 选择一个数据记录。

5. 在选中要使用的操作员控制对象后，按下 <Tab> 键。

也可以使用特定组合键来控制配方视图。

使用功能键操作配方视图

例如，在 HMI 设备不具有触摸功能时，可使用功能键来操作配方视图。可将 SaveDataRecord 
等功能分配给 HMI 设备上的功能键。 

使用配方
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高级配方视图的快捷键

如果在 ES 中启用了“激活键盘操作”，则会在运行系统中为高级配方视图激活下列快捷键。 

键

快捷

作用 菜单命令 按钮

<帮助> 调用为所选配方组态的工具提示。 工具提示

 
<Ctrl+空格> 生成新的配方数据记录。

任何已组态的初始值都将显示在输入

字段中。

添加数据记录

 

<Ctrl+Enter
>

以当前名称保存已修改的记录。 保存

 
<Ctrl+*> 以新名称保存已修改的记录。 另存为

 
<Ctrl+Del> 删除所显示的配方数据记录。 删除数据记录

 
<Ctrl+=> 比较所选数据记录的值与 PLC 中的值。

比当前的配方变量值更新的配方视图

中的任何值，都将被写入配方变量。

同步配方变量

 

<CTRL+下箭

头>
将当前值发送给 PLC。 写入 PLC

 
<CTRL+上箭

头>
从 PLC 读取当前值。 从 PLC 中读取

 

画面切换

如果要切换到另一个画面，但尚未在配方视图中保存修改过的配方数据，您将被提示保存配

方数据。显示配方名和配方数据记录的名称以指出尚未保存的配方数据。 

参见

高级配方视图的说明（V13 版本之前） (页 1204)
创建配方的示例 (页 1249)
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管理配方数据记录

管理配方数据记录

下列选项可用于根据组态管理配方数据记录：

• 创建新的配方数据记录

• 复制配方数据记录

• 编辑配方数据记录

• 删除配方数据记录

创建新的配方数据记录 
要创建新配方数据记录，请执行如下操作：      
1. 在欲创建新配方数据记录的 HMI 设备上选择配方。

2. 单击  按钮或按下 <Ctrl+空格键> 快捷键。
将创建具有下一个可用编号的新配方数据记录。
如果将新的数据记录编号改为现有的数据记录编号，现有的数据记录将被覆盖。

3. 输入数据记录各元素的值。
可为配方数据记录的各元素分配默认值，这取决于组态。

4. 单击  按钮或按下 <Ctrl+*> 快捷键。
将打开“另存为”对话框。

5. 为数据记录输入名称。

6. 单击“确定”(OK)，确认输入。
该数据记录会以新的名称保存。 
如果相应的配方数据记录已经存在，将打开一个对话框。在此对话框中，指定是否要覆盖已
有的数据记录。

复制配方数据记录

要复制配方数据记录，请执行如下操作：       
1. 在 HMI 设备上选择想要在其中复制现有配方数据记录的配方。

2. 选择想要在 HMI 设备上复制的配方数据记录。

3. 单击配方视图中的  按钮或按下 <Ctrl+*> 快捷键。 
将打开“另存为”对话框。

4. 为数据记录输入名称。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。 
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修改配方数据记录

要更改配方数据记录，请执行如下操作：            
1. 在欲修改一个已存的配方数据记录的 HMI 设备上选择配方。

2. 选择想要在 HMI 设备上编辑的配方数据记录。

3. 使用新值替换旧值。

4. 单击配方视图中的  按钮或按下 <Ctrl+Enter> 快捷键。

删除配方数据记录      
要删除配方数据记录，请执行如下操作：            
1. 在 HMI 设备上选择想要在其中删除现有配方数据记录的配方。

2. 选择想要在 HMI 设备上删除的配方数据记录。

3. 单击配方视图中的  按钮或按下 <Ctrl+Del> 快捷键。 

参见

高级配方视图的说明（V13 版本之前） (页 1204)
创建配方的示例 (页 1249)

同步配方数据记录

简介    
在运行期间，下列数值间可能存在差异：

• 在配方视图中显示的值

• 配方变量真实值

根据组态的不同，配方视图中所显示的数值可与配方变量同步。同步操作会包括配方数据记

录的所有变量。

说明

更改的变量名称

如果已重命名了要同步的变量，则无法将变量与配方数据记录的值相关联。不会同步有这种

问题的变量。
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说明

仅在高级配方视图中才能同步配方变量。

要求

• 配方数据记录将显示在配方视图中。

• 例如，通过示教修改配方变量的值。

步骤

要同步配方数据记录，请执行如下操作：

• 单击配方视图中的  按钮或按下 <Ctrl+=> 快捷键。

系统将始终用 新的配方变量数值对配方视图的当前值进行更新。

当配方视图中所显示的数值比当前的配方变量值更新时，系统将把该值写入配方变量。

参见

高级配方视图的说明（V13 版本之前） (页 1204)
创建配方的示例 (页 1249)
与 PLC 同步配方数据记录 (页 1182)

从 PLC 读取配方数据记录

简介

在运行系统中，可直接在工厂中更改 HMI 设备上存储的配方值。如果在工厂中打开阀门比

在配方中指定更加直接，则上述操作适用。在 HMI 设备中保存的配方数据记录值可能与 PLC 
中的值不再匹配。

可以从 PLC 读取配方变量值并将其写入配方数据记录。 
将读取的值写入至当前显示在 HMI 设备上的配方记录中。

使用配方
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步骤

要从 PLC 中读取配方数据记录，请按如下步骤进行操作：

1. 在 HMI 设备上选择配方。

2. 在 HMI 设备上，选择想要从 PLC 读取的值的配方数据记录。

3. 单击配方视图中的  按钮或按下 <Ctrl+上箭头> 快捷键。 

参见

高级配方视图的说明（V13 版本之前） (页 1204)
创建配方的示例 (页 1249)

将配方数据记录传送至 PLC

简介

为了使在配方视图中更改的数据记录的值生效，必须将这些值传送给 PLC。
显示在配方视图中的值将始终传送到 PLC 中。

步骤

要将配方数据记录传送到 PLC 中，请按如下步骤进行操作：

1. 在 HMI 设备上选择配方。

2. 在 HMI 设备上，选择要将其值传送到 PLC 的配方数据记录。

3. 单击配方视图中的  按钮或按下 <Ctrl+下箭头> 快捷键。 

参见

高级配方视图的说明（V13 版本之前） (页 1204)
创建配方的示例 (页 1249)
与 PLC 同步配方数据记录 (页 1182)
传送配方数据记录 (页 1175)
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7.1.2.4 高级配方视图（V13 及更高版本）

高级配方视图的说明（V13 及更高版本）

简介

高级配方视图作为显示和操作对象，可用于管理配方数据记录。配方视图以表格形式显示配

方数据记录。 
列中显示的按钮、标题和信息都是可设置的。

在配方视图中显示和输入的值将保存在配方数据记录中。 
配方视图的布局取决于设备和设备版本。

应用

配方视图用于显示、编辑和管理数据记录。 

显示的布局

下图显示了 HMI 设备（V13 版本或更高版本）上高级配方视图的一个示例。
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操作

根据组态的不同，您能够：     
• 创建、编辑、复制或者删除配方数据记录

• 从 PLC 中读取配方数据记录或将其传送到 PLC
• 同步带有相关配方变量的配方数据记录

操作员控件

可以在配方视图中组态下列操作元件：     

操作员控件 键盘快捷键 功能

 

<帮助> 这样会显示组态的工具提示。

 

<Ctrl+空格> 创建新的配方数据记录。

如果组态了初始值，则会显示在输入域中。

 

<Ctrl+Enter> 保存配方数据记录的显示值。

存储位置由项目预定义。

 

<Ctrl+*> 使用不同的名称保存配方数据记录，该名称与配方视图无

关。将打开一个对话框，可在其中输入名称。

 

<Ctrl+Del> 删除所显示的配方数据记录。

 

<Ctrl+Shift+T> 对所选配方数据记录重命名。将打开一个对话框，可在其

中输入名称。 
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操作员控件 键盘快捷键 功能

 

<Ctrl+=> 如果 HMI 设备上的变量同时用于配方中以及组态中的其它

点上（例如，用作 I/O 域中的过程变量），并且配方特定

的选项“手动传送各个修改过的值（交互模式）”(Manual 
transfer of individual modified values (teach-in mode)) 已
激活，则下列内容适用：

 
• 如果变量值比配方视图中的值更新，则变量值会被传送

至配方视图。

• 如果配方视图中显示的值比变量值更新，则该值会被传

送至变量。同步操作仅在 HMI 设备中进行。

在这种情况下，将不会自动从 PLC 读取上述示例中所提到

的 I/O 域中的过程变量。1)

 
如果 HMI 设备上的变量同时用于配方中以及组态中的其它

点上（例如，用作 I/O 域中的过程变量），并且配方特定

的选项“手动传送各个修改过的值（交互模式）”(Manual 
transfer of individual modified values (teach-in mode)) 已
禁用，则下列内容适用：

 
• 如果变量值比配方视图中的值更新，则变量值会被传送

至配方视图。

• 如果配方视图中显示的值比变量值更新，则该值会被传

送至变量。 
此外，也会与 PLC 进行同步。 2)

 

<CTRL+下箭头> 将配方视图中显示的配方数据记录设置值传送到 PLC。

 

<CTRL+上箭头> 在配方视图中显示来自 PLC 的配方值。

1) 对于配方，将在“常规 > 同步 > 设置”(General > Synchronization > Settings) 下激活“同

步配方变量”(Synchronize recipe tags) 和“手动传送各个修改过的值（交互模式）”(Manual 
transfer of individual modified values (teach-in mode)) 选项。

2) 对于配方，将在“常规 > 同步 > 设置”(General > Synchronization > Settings) 下激活“同

步配方变量”(Synchronize recipe tags) 选项并禁用“手动传送各个修改过的值（交互模

式）”(Manual transfer of individual modified values (teach-in mode)) 选项。 
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更新和显示值

如果作业邮箱更改了相应配方数据记录值，配方视图不会自动更新。在背景中对值更改。若

要更新配方视图，请重新选择相应的配方数据记录。

参见

创建配方的示例 (页 1249)
使用高级配方视图 (页 1221)
管理配方数据记录 (页 1224)
同步配方数据记录 (页 1226)
从 PLC 读取配方数据记录 (页 1227)
将配方数据记录传送至 PLC (页 1228)
配方视图（基本版） (页 1189)
高级配方视图的组态选项（V13 或更高版本） (页 1218)

高级配方视图的组态选项（V13 或更高版本） (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
可在配方视图的巡视窗口指定高级配方视图的行为。

显示配方

要在画面中仅允许访问特定配方的配方数据记录，请按以下步骤操作：   
1. 输入所需的配方或在“属性 > 常规”(Properties > General) 下的“配方”(Recipe) 字段中选择已

有的配方。

2. 在“配方”(Recipe) 域中输入配方时，如果希望在运行系统中显示该配方名称，则必须启用“选
择列表”。
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所选配方将显示在配方视图中。

将配方编号或名称以及配方数据记录编号或名称写入变量

可以在配方视图中为变量分别组态配方和配方数据记录。可以将配方或配方数据记录的名称

或编号存储在变量中，具体取决于变量是“String”还是“Int”数据类型。反之，该变量可用于选

择配方或配方数据记录，方法是输入对应的值。例如，该变量可作为系统函数的参数进行传

送。 
请按以下步骤操作：         
1. 在“属性 > 常规 > 配方”(Properties > General > Recipe) 下，在“配方变量”(Recipe Tag) 域中

输入“String”类型的变量。

2. 在“属性 > 常规 > 配方数据记录”(Properties > General > Recipe data record) 下，在“变
量”(Tag) 域中输入“Int”类型的变量。

配方的名称以及配方数据记录的编号分别存储在单独的变量中。

将配方视图用作下拉列表   
要在配方画面中使用配方视图作为配方和配方数据记录的选择字段，请按以下步骤操作：

1. 在“常规 > 配方 > 配方变量”(General > Recipe > Recipe tag) 下选择配方名称的变量。

2. 在“常规 > 配方数据记录 > 变量”(General > Recipe data record >Tag) 下选择配方数据记录名
称的变量。

3. 禁用“编辑模式”(Edit mode)。您不能创建、重命名、编辑或删除配方数据。
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4. 要选择配方，请启用“显示选择列表”(Display selection list)，并确保在“属性 > 常规 > 配
方”(Properties > General > Recipe) 下未选择任何配方。

5. 在“属性 > 工具栏”(Properties > Toolbar) 下取消激活所有按钮。

在配方视图上组态一个事件：       
要在配方视图上组态事件，请按如下步骤操作： 
1. 在“画面”编辑器中选择已添加到画面中的配方视图。

配方视图的属性将显示在巡视窗口中。

2. 在巡视窗口中，在“属性”>“事件”(Properties > Events) 下单击要组态的事件。

3. 为所选事件组态函数列表。
组态的事件发生时，将会处理函数列表。

参见

创建配方的示例 (页 1249)
配方视图（基本版） (页 1189)
高级配方视图的说明（V13 及更高版本） (页 1215)
组态配方 (页 1178)
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使用高级配方视图

简介

可使用鼠标或者触控板或使用键盘控制配方视图。

使用鼠标或触控板控制配方视图

要使用鼠标或触控板控制配方视图，请执行如下操作：    
1. 选择要使用的配方。

系统将显示该配方的记录。

2. 单击要编辑的数据记录。

3. 单击想要使用的按钮。

使用键盘控制配方视图

要使用键盘控制配方视图，请执行如下操作：    
1. 按 <Tab> 键，直到光标达到选择配方的字段。

2. 按下 <Enter>。
配方的下拉列表框打开。 

3. 选择一个配方。通过 <向左>、<向右>、<向上> 和 <向下> 光标键，在列表中的下一个条目或
上一个条目之间进行浏览。

4. 选择一个数据记录。

5. 在选中要使用的操作员控制对象后，按下 <Tab> 键。

也可以使用特定组合键来控制配方视图。

使用功能键操作配方视图

例如，在 HMI 设备不具有触摸功能时，可使用功能键来操作配方视图。可将 SaveDataRecord 
等功能分配给 HMI 设备上的功能键。 
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高级配方视图的快捷键

如果在 ES 中启用了“激活键盘操作”，则会在运行系统中为高级配方视图激活下列快捷键。 

键

快捷

作用 菜单命令 按钮

<帮助> 调用为所选配方组态的工具提示。 工具提示

 
<Ctrl+空格> 生成新的配方数据记录。

任何已组态的初始值都将显示在输入

字段中。

添加数据记录

 
<Ctrl+Enter
>

以当前名称保存已修改的记录。 保存

<Ctrl+*> 以新名称保存已修改的记录。 另存为

<Ctrl+Del> 删除所显示的配方数据记录。 删除数据记录

<Ctrl+Shift
+T>

更改所选数据记录的名称。 “重命名数据记

录”(Rename data record)

使用配方

7.1 使用配方

可视化过程

1222 系统手册, 11/2022, 在线文档



键

快捷

作用 菜单命令 按钮

<Ctrl+=> 如果 HMI 设备上的变量同时用于配方

中以及组态中的其它点上（例如，用

作 I/O 域中的过程变量），并且配方特

定的选项“手动传送各个修改过的值

（交互模式）”(Manual transfer of 
individual modified values (teach-in 
mode)) 已激活，则下列内容适用：

 
• 如果变量值比配方视图中的值更

新，则变量值会被传送至配方视

图。

• 如果配方视图中显示的值比变量值

更新，则该值会被传送至变量。同

步操作仅在 HMI 设备中进行。

在这种情况下，将不会自动从 PLC 读
取上述示例中所提到的 I/O 域中的过程

变量。1)

 
如果 HMI 设备上的变量同时用于配方

中以及组态中的其它点上（例如，用

作 I/O 域中的过程变量），并且配方特

定的选项“手动传送各个修改过的值

（交互模式）”(Manual transfer of 
individual modified values (teach-in 
mode)) 已禁用，则下列内容适用：

 
• 如果变量值比配方视图中的值更

新，则变量值会被传送至配方视

图。

• 如果配方视图中显示的值比变量值

更新，则该值会被传送至变量。 
此外，也会与 PLC 进行同步。 2)

将配方视图与配方变量同

步

<CTRL+下箭

头>
将当前值发送给 PLC。 写入 PLC

<CTRL+上箭

头>
从 PLC 读取当前值。 从 PLC 中读取

使用配方

7.1 使用配方

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1223



1) 对于配方，将在“常规 > 同步 > 设置”(General > Synchronization > Settings) 下激活“同

步配方变量”(Synchronize recipe tags) 和“手动传送各个修改过的值（交互模式）”(Manual 
transfer of individual modified values (teach-in mode)) 选项。

2) 对于配方，将在“常规 > 同步 > 设置”(General > Synchronization > Settings) 下激活“同

步配方变量”(Synchronize recipe tags) 选项并禁用“手动传送各个修改过的值（交互模

式）”(Manual transfer of individual modified values (teach-in mode)) 选项。 

画面切换

如果要切换到另一个画面，但尚未在配方视图中保存修改过的配方数据，您将被提示保存配

方数据。显示配方名和配方数据记录的名称以指出尚未保存的配方数据。 

参见

高级配方视图的说明（V13 及更高版本） (页 1215)

管理配方数据记录

管理配方数据记录

下列选项可用于根据组态管理配方数据记录：

• 创建新的配方数据记录

• 复制配方数据记录

• 编辑配方数据记录

• 删除配方数据记录

• 重命名配方数据记录

创建新的配方数据记录 
要创建新配方数据记录，请执行如下操作：      
1. 在欲创建新配方数据记录的 HMI 设备上选择配方。

2. 单击  按钮或按下 <Ctrl+空格键> 快捷键。
将创建具有下一个可用编号的新配方数据记录。
如果将新的数据记录编号改为现有的数据记录编号，现有的数据记录将被覆盖。

3. 输入数据记录各元素的值。
可为配方数据记录的各元素分配默认值，这取决于组态。

4. 为数据记录输入名称。

使用配方
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5. 单击  按钮或按下键盘快捷键 <Ctrl+Enter>。 
或者，单击  按钮以保存数据记录或按下键盘快捷键 <Ctrl+*>。
随即打开“另存为”(Save as) 对话框。输入数据记录名称并单击“确定”(OK) 以确认输入。

6. 该数据记录会以新的名称保存。 
如果相应的配方数据记录已经存在，将打开一个对话框。在此对话框中，指定是否要覆盖已
有的数据记录。

复制配方数据记录

要复制配方数据记录，请执行如下操作：       
1. 在 HMI 设备上选择想要在其中复制现有配方数据记录的配方。

2. 选择想要在 HMI 设备上复制的配方数据记录。

3. 单击配方视图中的  按钮或按下 <Ctrl+*> 快捷键。
将打开“另存为”对话框。

4. 为数据记录输入名称。

5. 单击“确定”(OK)，确认输入。

修改配方数据记录

要更改配方数据记录，请执行如下操作：            
1. 在欲修改一个已存的配方数据记录的 HMI 设备上选择配方。

2. 选择想要在 HMI 设备上编辑的配方数据记录。

3. 使用新值替换旧值。

4. 单击配方视图中的  按钮或按下 <Ctrl+Enter> 快捷键。

删除配方数据记录      
要删除配方数据记录，请执行如下操作：            
1. 在 HMI 设备上选择想要在其中删除现有配方数据记录的配方。

2. 选择想要在 HMI 设备上删除的配方数据记录。

3. 单击配方视图中的  按钮或按下 <Ctrl+Del> 快捷键。

重命名配方数据记录

执行下列步骤，创建配方数据记录： 
1. 在欲重命名一个已存的配方数据记录的 HMI 设备上选择配方。

2. 在 HMI 设备上选择想要重命名的配方数据记录。

3. 单击配方视图中的  按钮或按下 <Ctrl+Shift+T> 快捷键。

4. 在对话框窗口中输入新名称。

使用配方
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参见

高级配方视图的说明（V13 及更高版本） (页 1215)

同步配方数据记录

简介    
在运行期间，下列数值间可能存在差异：

• 在配方视图中显示的值

• 配方变量真实值

根据组态的不同，配方视图中所显示的数值可与配方变量同步。同步操作会包括配方数据记

录的所有变量。

说明

更改的变量名称

如果已重命名了要同步的变量，则无法将变量与配方数据记录的值相关联。不会同步有这种

问题的变量。

说明

仅在高级配方视图中才能同步配方变量。

要求

• 配方数据记录将显示在配方视图中。

• 例如，通过示教修改配方变量的值。

步骤

要同步配方数据记录，请执行如下操作：

• 在配方视图中单击  或按 <Ctrl+=>。

使用配方
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结果

结果取决于设置：

• 对于配方，将在“常规 > 同步 > 设置”(General > Synchronization > Settings) 下激活“同

步配方变量”(Synchronize recipe tags) 和“手动传送各个修改过的值（交互模

式）”(Manual transfer of individual modified values (teach-in mode)) 选项。

如果 HMI 设备上的变量同时用于配方中以及组态中的其它点上（例如，用作 I/O 域中的

过程变量），并且配方特定的选项“手动传送各个修改过的值（交互模式）”(Manual 
transfer of individual modified values (teach-in mode)) 已激活，则下列内容适用：

– 如果变量值比配方视图中的值更新，则变量值会被传送至配方视图。

– 如果配方视图中显示的值比变量值更新，则该值会被传送至变量。同步操作仅在 HMI 
设备中进行。

在这种情况下，将不会自动从 PLC 读取上述示例中所提到的 I/O 域中的过程变量。

• 对于配方，将在“常规 > 同步 > 设置”(General > Synchronization > Settings) 下激活“同

步配方变量”(Synchronize recipe tags) 选项并禁用“手动传送各个修改过的值（交互模

式）”(Manual transfer of individual modified values (teach-in mode)) 选项。 
如果 HMI 设备上的变量同时用于配方中以及组态中的其它点上（例如，用作 I/O 域中的

过程变量），并且配方特定的选项“手动传送各个修改过的值（交互模式）”(Manual 
transfer of individual modified values (teach-in mode)) 已禁用，则下列内容适用：

– 如果变量值比配方视图中的值更新，则变量值会被传送至配方视图。

– 如果配方视图中显示的值比变量值更新，则该值会被传送至变量。 
此外，也会与 PLC 进行同步。 

参见

高级配方视图的说明（V13 及更高版本） (页 1215)
与 PLC 同步配方数据记录 (页 1182)

从 PLC 读取配方数据记录

简介

在运行系统中，可直接在工厂中更改 HMI 设备上存储的配方值。例如，如果在工厂中打开

阀门比在配方中指定更加直接，则上述操作适用。在 HMI 设备中保存的配方数据记录值可

能与 PLC 中的值不再匹配。

可以从 PLC 读取配方变量值并将其写入配方数据记录。 
将读取的值写入至当前显示在 HMI 设备上的配方记录中。

使用配方
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步骤

要从 PLC 中读取配方数据记录，请按如下步骤进行操作：

1. 在 HMI 设备上选择配方。

2. 在 HMI 设备上，选择想要从 PLC 读取的配方数据记录。

3. 在配方视图中单击  或按 <Ctrl+ 向上键>。

参见

高级配方视图的说明（V13 及更高版本） (页 1215)

将配方数据记录传送至 PLC

简介

为了使在配方视图中更改的数据记录的值生效，必须将这些值传送给 PLC。
显示在配方视图中的值将始终传送到 PLC 中。

步骤

要将配方数据记录传送到 PLC 中，请按如下步骤进行操作：

1. 在 HMI 设备上选择配方。

2. 在 HMI 设备上，选择想要将其值发送给 PLC 的配方数据记录。

3. 在配方视图中单击  或按 <Ctrl+ 向下键>。

参见

高级配方视图的说明（V13 及更高版本） (页 1215)
与 PLC 同步配方数据记录 (页 1182)
传送配方数据记录 (页 1175)
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7.1.2.5 导出和导入配方数据

导出和导入配方数据记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

例如，可以将配方数据记录导出到 CSV 文件或 TXT 文件中，以便在 MS Excel 中进行编辑，或

从 CSV 文件或 TXT 文件中导入配方数据记录。 
配方导出和导入取决于设备组态以及设备版本。

列表分隔符

列表分隔符用于在导入和导出期间分隔数据记录。默认情况下使用的列表分隔符取决于操作

系统中格式和数字的设置。

选择“开始”>“设置”>“控制面板”>“区域和语言选项”。 
如果要导入或导出配方数据记录，不要在配方数据记录的显示名称中使用此列表分隔符。 
例如，使用导出/导入功能可组态下列操作元素：

• 配方的选择域

• 配方数据记录的选择域

• 带有“ExportDataRecords”功能的操作元件

• 带有“ImportDataRecords”功能的操作元件

导出配方数据记录

将配方数据记录导出至 CSV 文件的步骤如下：

1. 从选择框中选择相关的配方和配方数据记录。

2. 单击带有“ExportDataRecords”功能的控制元素。 

导入配方数据记录

要导入配方数据记录，请执行如下操作：

1. 从选择框中选择相关的配方和配方数据记录。

2. 单击带有“ImportDataRecords”功能的控制元素。

在导入配方后显示

使用配方
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如果在导入配方数据过程中打开配方视图，则仅会显示已完全导入的配方数据。配方视图不

会随着数据导入自动更新。要显示完整的配方数据视图，请仅在系统通知您配方数据已成功

导入后打开配方视图。 
或者，在导入过程成功完成后更新配方视图。

导入/导出的限制

通过精简面板，可借助系统函数“ExportDataRecords”和“ImportDataRecords”将配方导出至 
TXT 文件，以及从 TXT 文件中导入配方。

说明

使用 ProSave 以 CSV 格式导入和导出

不能使用 ProSave 将单个配方数据记录以 CSV 格式导出或导入。

只有完整的配方数据才能以 CSV 格式导入和导出并传送到 HMI 设备。

完成此过程时，运行系统会暂停。

参见

运行系统中配方视图的响应 (页 1231)

修改配方结构的反应

简介

以下情况中可能出现不同的配方结构：

• 在调试期间进行改动时

• 当机器制造商在机器上进行工作时（更换）

• 当导入 CSV 文件时，CSV 文件的结构可能和配方结构不同。

但是，您仍然可以使用已经创建的任何配方数据记录。

注意

变量被重命名时，赋值将丢失。 
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效果

按如下方式处理所有结构差异：

• 如果旧配方数据记录或 CSV 文件包含附加数值，则将会放弃这些数值。

• 如果旧配方数据记录或 CSV 文件包含数值的数据类型有误，则将在配方数据记录中使用

已组态的默认值。

实例： 配方数据记录包含显示罐容量的数值，已经作为浮点数被输入。 然而，相应的配

方变量要求整数值。 在这种情况下，系统放弃传送的值而使用组态的默认值。 
• 如果旧配方数据记录或 CSV 文件包含的数值太少，则还将在配方数据记录中使用已组态

的默认值。

参见

高级配方视图的说明（V13 版本之前） (页 1204)
高级配方视图的说明（V13 及更高版本） (页 1215)
配方视图（基本版） (页 1189)

运行系统中配方视图的响应

画面切换

如果要切换到另一个画面，但尚未在配方视图中保存修改过的配方数据，您将被提示保存配

方数据。显示配方名和配方数据记录的名称以指出尚未保存的配方数据。   

创建、修改、复制或者删除配方记录

如果试图创建新的配方数据记录而配方数据记录已经存在，则画面中会出现系统报警。 

使用功能键操作配方视图

可使用功能键来操作配方视图，例如，如果 HMI 设备不具有触摸功能时。可将 
SaveDataRecord 等功能分配给 HMI 设备上的功能键。   

使用配方

7.1 使用配方

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1231



在导入配方数据后显示

说明

可用性

配方数据导入和导出操作不可用于精简面板。

如果在导入配方数据过程中打开配方视图，则仅会显示已完全导入的配方数据。配方视图不

会随着数据导入自动更新。要显示完整的配方数据视图，请仅在系统通知您配方数据已成功

导入后打开配方视图。或者，在导入过程成功完成后更新配方视图。

更新用于配方和配方数据记录的变量

说明

可用性

配方变量和配方数据记录变量不适用于精简面板。

根据组态的不同，可将当前的配方数据记录或编号保存到一个变量中。只有满足下列条件时，

该变量才会被更新：

• 已加载了配方数据记录。

• 在加载期间，未退出带有配方视图的画面。

此操作可能需要一些时间。   

参见

导出和导入配方数据记录 (页 1229)
高级配方视图的说明（V13 版本之前） (页 1204)
高级配方视图的说明（V13 及更高版本） (页 1215)
配方视图（基本版） (页 1189)
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7.1.3 组态配方

7.1.3.1 创建并编辑配方

常规的组态步骤

创建新配方时执行以下组态步骤：

步骤 描述

1 定义配方的结构。

2 根据配方结构创建配方变量 
为这些变量分配过程名称。

3 创建配方。

4 输入配方必需的属性：

• 与语言相关的配方视图名称

• “协调数据记录的传送”(Coordinated transfer of data records) 选项

不适用于精简系列面板

• 配方的存储位置

• “同步配方视图和配方变量”(Synchronize recipe view and recipe tags) 选项

• “手动传送各修改值（交互模式）”(Manual transfer of individual modified 
values (teach-in mode)) 选项

5 创建配方元素并输入必需的属性：

• 与语言相关的配方元素视图的名称

• 配方元素的变量绑定

• 配方元素的标准值和小数位（十的幂次）

6 创建配方数据记录。

输入配方数据记录的特定语言的显示名称。

7 组态一个带配方视图的画面或者一个配方画面。

说明

精简面板

存储位置选择操作不适用于这些设备。配方始终保存在内部闪存中。

不能在配方外使用配方变量，例如不能在 I/O 域、作为触发变量的报警、作为参数的系统函

数等中。

使用配方
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说明

配方视图和配方图像限制

在精简面板中，仅简单配方视图可用，配方画面不可用。

创建新配方

简介

要创建完整的配方，首先要创建一个新配方并分配相应的配方元素，然后在配方数据记录中

定义相关值。

说明

可导入的字符串

包含分号或逗号的配方数据不能导入。 
只有用于配方和配方数据记录的，曾经使用过的且不带分号或逗号的字符串才可导入。 

要求

• 已创建了用于配方的变量。

• “配方”编辑器已打开。

使用配方
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创建配方

执行下列步骤，创建配方：

1. 在“配方”编辑器表格的第一个空行中单击“添加”。          
新配方即创建并显示在一行中。

2. 在“常规”(General) 区域的“名称”(Name) 下为配方输入描述性名称。
该名称用于在项目中明确地标识该配方。

3. 选择“显示名称”以输入要在运行系统中显示的特定语言的名称。

4. 在“编号”中选择配方号。
该编号用于在 HMI 设备中清楚标识该配方。
系统会为该配方自动分配一个版本，用以指示 后更改日期和时间。或者，也可以输入与配
方相关的特定信息。

5. 在“数据介质”中指定配方数据记录的存储位置。提供的选项因所用的具体 HMI 设备而异。

说明

精简面板

存储位置选择操作不适用于这些设备。配方始终保存在内部闪存中。

不能在配方外使用配方变量，例如不能在 I/O 域、作为触发变量的报警、作为参数的系统

函数等中。

6. 在运行系统中输入将为操作员显示的工具提示。

使用配方
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7. 要在运行系统中比较 I/O 域中组态的配方变量与配方视图，请在巡视窗口中的“属性 > 同
步”(Properties > Synchronization) 下激活“同步配方视图和配方变量”(Synchronize recipe 
view and recipe tags)。

说明

如果“同步 > 同步配方变量”(Synchronization > Synchronize recipe tags) 已禁用，且配

方控件中“属性 > 表”(Properties > Table) 下的“显示表”(Display table) 已禁用，则不能

使用“写入 PLC”(Write to PLC) 和“从 PLC 读取”(Read from PLC) 按钮在运行系统中对 PLC 
的配方数据记录进行读写操作。

说明

精简面板

由于配方变量不可以再用于精简系列面板画面中的 I/O 域中，因此“同步配方视图和配方

变量”(Synchronize recipe view and recipe tags) 和“手动传送各修改值（交互模

式）”(Manual transfer of individual modified values (teach-in mode)) 选项不可用。

8. 禁用“手动传送各修改值（交互模式）”(Manual transfer of individual modified values (teach-
in mode)) 来指定在编辑 I/O 域时将配方变量自动传送到 PLC。

9. 禁用“协调数据记录传送”(Coordinated transfer of data records) ，使用区域指针监视运行系
统中配方数据的传送。

10.在“同步”(Synchronize with) 下选择用于协调传送的 PLC 所对应的连接。

创建配方元素

要创建配方元素，请按如下步骤进行操作：

1. 单击“元素”选项卡。

2. 在表格编辑器的第一个空行中单击“添加”。
一个新的配方元素即创建出来。

3. 在“名称”下为元素输入描述性名称。
该名称用于在配方中唯一地标识元素。

4. 在“显示名称”下为元素输入特定语言的显示名称。
显示名称会出现在运行系统中的相应位置（例如配方视图中）。
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5. 在“变量”下选择要链接到配方元素的变量。
配方数据元素的值将保存在运行系统内的该变量中，而该变量则存储在配方数据记录中。

6. 输入工具提示。
工具提示在运行系统中呈现给操作员。

7. 在“默认值”下，输入创建新配方数据记录时要用作默认条目的值。

8. 要将文本分配给值或值范围，应选择此处的相关文本列表。分配的配方变量数据类型必须为
数字。变量值必须在文本列表的取值范围之内。
存储在文本列表中的文本，会显示在运行系统的相应域（例如输出域）中。

9. 精确确定十进制值数取整的位数（例如 3 个小数位）以及整数值的十的幂（例如 1,000）。
3 个小数位的示例：对于“整型”数据类型的配方元素，输入“5”表示值“5000”对于“实型”
数据类型的配方元素，输入“5.6789”表示值“”5.679。

10.根据需要为配方创建多个配方条目。可能的 大配方条目数目取决于所用的 HMI 设备。

以已知配方值创建配方数据记录

要创建配方元素，请按如下步骤进行操作：

1. 单击“数据记录”选项卡。

2. 在表格编辑器的第一个空行中单击“添加”。
一个新的数据记录即创建出来。配方数据记录以单独的列显示配方中创建的每个配方元素。

3. 在“名称”下输入描述性的名称。
该名称用于在配方中唯一地标识数据记录。

4. 在“显示名称”下输入特定语言的名称。
显示名称会出现在运行系统中的相应位置（例如配方视图中）。

5. 在“编号”下输入配方数据记录编号。
配方数据记录编号用于在配方中唯一地标识配方数据记录。
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6. 如果在组态阶段已经知道了配方的值，可以为每个配方元素输入相关的值。

7. 根据需要为配方创建多个数据记录。

在运行系统中输入值

下列选项可用于在运行期间在配方数据记录中输入值：

• 直接从 PLC 传送数据（Teach-in 模式）

• 从 CSV 文件中导入值

• 在 HMI 设备上输入值

说明

精简面板

导入值不适用于这些设备。

结果

整个配方组态完毕。 

带有日期或时间标记的配方数据记录

如果使用日期或时间数据，请确保在组态计算机和目标设备上的日期和时间的系统设置一致。

示例：13:55 装载目标系统上的配方数据记录，目标系统存储的处理时间为 14 h 。如果目

标计算机已 14:05，那么不会处理配方。如果操作员处理配方，那么更改信息将不会被正确

写回数据库。 
装载到目标系统后，检查目标系统中配方的日期或时间戳。
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编辑配方

用途

如希望修正、扩展或删除配方的各个部分。 

要求

• 至少已创建一个配方。

• 打开“配方”编辑器。

更改配方设置

要更改配方设置，请按如下步骤进行操作：

1. 在“配方”编辑器中选择要更改的配方。
巡视窗口即打开。

2. 在巡视窗口中更改配方组态。

以相同方法更改配方元素和配方数据记录。

更改配方值

要更改配方值，请按如下步骤进行操作：

1. 选择要更改其值的配方。

2. 单击“数据记录”选项卡。

3. 在值列中输入新值。

添加配方元素

要在配方中添加更多配方元素，请按如下步骤进行操作：

1. 在“配方”编辑器中选择要添加更多元素的配方。

2. 单击“元素”选项卡。

3. 在第一个空白行中单击“添加”。
配方元素即创建出来。

4. 组态配方元素。

以相同方法添加配方数据记录。
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管理配方

要求

• 已经创建了含配方元素和配方数据记录的配方。

• “配方”编辑器已打开。

重命名配方

对配方、配方条目和配方数据记录的内部名称和显示名称加以区分。

要重命名配方元素，请执行如下操作：

1. 选择要重命名的配方。
巡视窗口即打开。

2. 从快捷菜单中选择“重命名”命令。

3. 输入新名称。
以相同方法在相关选项卡中重命名配方元素和配方数据记录。

说明

也可以在“语言 & 资源 > 项目文本”(Languages & Resources > Project Texts) 下重命名“配

方”编辑器中的视图名称。 这在已通过多种语言组态等情况下可能很会有用。

复制并粘贴配方

要复制并粘贴配方，请执行如下操作：

1. 选择要复制的配方。

2. 从快捷菜单中选择“复制”命令。

3. 在表格第一个空白行中，通过快捷菜单选择“粘贴”命令。

复制的配方即粘贴到表格中。 还可在配方的相应选项卡中复制配方元素和配方数据记录。

也可以相同方法在相关选项卡中复制配方元素和配方数据记录。

如果已存在同名配方数据记录，那么复制的配方数据记录名称将扩展一位数字, 以确保每个

名称的唯一性。 只能在同一配方中复制或粘贴配方数据记录。

删除配方

要删除配方，请执行如下操作：

1. 选择要删除的配方。

2. 从快捷菜单中选择“删除”命令。
配方即删除。
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以相同方法在相关选项卡中删除配方元素和配方数据记录。

说明

删除配方时，配方中包含的配方数据记录也同时被删除。

说明

删除某个配方元素时，配方数据记录中的相关值也会随之删除。 分配的变量仍然保留。

将配方导入组态然后导出

简介

可以将配方导出为 CSV 文件，也可以将其再次导入组态中。 

应用案例

导出配方数据，以供长期存储并在计算机上进行备份。 
要整合和分布配方数据，请将配方数据导出到 HMI 设备。在 Microsoft Excel 中更改 CSV 文件，

并将该 CSV 文件导入需要相同配方数据的所有 HMI 设备。

要在不同项目之间交换配方数据。在运行系统中更改了配方数据。要将修改后的配方数据传

送到 WinCC ES，需要导出运行系统中的配方数据记录，并将 CSV 文件复制到组态的计算机上。

这里，将包含配方数据记录的 CSV 文件导入到配方中。同时可以将修改后的配方数据记录

反向传送到运行系统中 WinCC ES 的 HMI 设备中。

要求

• 已经创建了配方。

• 导出的 CSV 文件与 WinCC ES 中的配方具有相同的结构；即配方元素的名称、编号和数

据类型都相同。  
• 打开“配方”编辑器。

• 导入文件中的所有分号或逗号只作为分隔符使用。 
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导入 CSV 文件

要将配方数据记录导入配方，请执行如下操作：

1. 在“配方”选项卡中，选择包含所需配方的行。

2. 从快捷菜单中，选择“导入配方数据”命令。
将打开“导入”对话框。

3. 要选择所需的 CSV 文件，请转至“文件名”(File name)。
4. 在“策略”下，指定是否覆盖 WinCC ES 中具有相同配方编号的配方数据记录。

5. 在“数据分隔”下，指定列表分隔符和小数点分隔符。在 CSV 文件中，列表分隔符将分隔的
各个配方元素。小数点分隔符则分隔整数和小数位。

说明

导入时使用 CSV 文件导出时使用的相同列表分隔符。

6. 单击“导入”，进行导入操作。

结果

可通过 CSV 文件中尚未输入的配方数据记录来修改配方。如果选择该选项，则将覆盖现有

的配方数据记录。

如果配方的结构与 CSV 文件的结构不匹配，则巡视窗口的“信息”中会显示一条错误消息。

使用配方

7.1 使用配方

可视化过程

1242 系统手册, 11/2022, 在线文档



导出 CSV 文件   
1. 在“配方”选项卡中，选择包含待导出配方的行。

2. 从快捷菜单中选择“导出配方数据”命令。
将打开“导出”对话框。

3. 在“文件名”(File name) 下，指定 CSV 文件的路径。

4. 在“选择内容”(Selection content) 下选择所有配方数据记录，或者将选择内容限制为配方数
据的特定记录编号。

5. 在“数据分隔”下，指定列表分隔符和小数点分隔符。在 CSV 文件中，列表分隔符将分隔的
各个配方元素。小数点分隔符则分隔整数和小数位。

6. 单击“导入”，进行导入操作。

结果

将该组态导出为 CSV 文件。 
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7.1.3.2 组态配方的显示

组态简单配方视图

要求

• 已创建配方。

• “画面”编辑器已打开。

• 已创建并打开了画面。

注意

画面中多个配方视图丢失数据

仅适用于精简面板：如果两个或多个配方视图在画面中显示相同的配方，则在访问数据

时会发生冲突。

结果是数据丢失且配方数据状态不可知。

确保操作员没有选择和编辑不同配方视图中的相同配方。 
• 一个配方视图中仅显示一个配方。

• 每个配方视图中所显示配方都不同。

步骤

要组态简单配方视图，请按如下步骤进行操作：

1. 将配方视图粘贴到画面中。该配方视图将出现在“工具”任务卡中的“控件”下。    
2. 在同时支持扩展配方视图的设备中：激活“属性 > 显示 > 模式”(Properties > Display > Mode) 

下的“简单视图”(Simple view)。
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3. 如果只想在配方视图中显示特定配方的配方数据记录，则在“属性 > 常规 > 配方”(Properties 
> General > Recipe) 下选择该配方。

4. 如果只在配方视图中显示配方数据，则在“配方数据记录”(Recipe data record) 区域中取消选择
“处理模式”(Processing mode)。

5. 可以在“属性”>“外观”和“属性”>“布局”下为配方视图定义更多选项。

6. 在“属性 > 工具栏”(Properties > Toolbar) 下，指定运行系统的配方视图中可使用的菜单命令。

结果

组态了一个简单的配方视图。可以使用配方视图在运行时显示和编辑配方数据。

在“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 中禁用编辑模式对工具栏图标不

会产生任何影响。即使编辑模式已禁用，在“属性 > 工具栏”(Properties > Toolbar) 中激活的
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按钮仍可使用。

组态高级配方视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

要求

• 已创建配方。

• “画面”编辑器已打开。

• 已创建并打开了画面。

步骤

要组态高级配方视图，请执行如下操作：

1. 将配方视图粘贴到画面中。 可在“工具 > 控件”(Tools > Controls) 任务卡中找到配方视图。    
2. 在巡视窗口中选择“属性 > 显示 > 模式 > 高级视图”(Properties > Display > Mode > Advanced 

view)。
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3. 在巡视窗口的“常规”组中选择必需的设置。

– 如果只想在配方视图中显示特定配方的配方数据记录，则在“配方”区域中的“配方”

下选择该配方。

– 如果要将配方名称或配方编号保存到变量中，则在“配方”区域中的“配方变量”下

选择变量。

– 如果要将配方数据记录名称或编号保存到变量中，则在“配方数据记录”区域中的“变

量”下选择变量。

– 如果只想在配方视图中显示配方数据，则取消选取“编辑模式”。

– 如果只是使用配方视图来选择配方，则在“属性 > 表格”(Properties > Table) 下禁用“显

示表格”(Display table)。
4. 可以在“属性”>“外观”和“属性”>“布局”下为配方视图定义更多选项。

5. 如果要更改配方视图中的标签，则在“属性”>“标签”下输入合适的文本。

6. 在“属性 > 工具栏”(Properties" > Toolbar) 下，指定运行系统的配方视图中可使用的按钮。

说明

如果在配方视图的右键快捷菜单中选择“编辑”命令，该配方视图便被激活。 要激活配

方视图，必须将缩放因子设置为 100%。

在激活模式下，可以设置“条目名称”和“数值”的列宽以及列位置。

结果

配方视图被组态。 可以使用配方视图在运行时显示和编辑配方数据。 
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在“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 中禁用编辑模式对工具栏图标不

会产生任何影响。 即使编辑模式已禁用，在“属性 > 工具栏”(Properties > Toolbar) 中激活

的按钮仍可使用。

组态配方画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

配方画面是一个可通过“画面”编辑器在其中组态自定义画面窗格的画面。可以通过输入/输
出域及其显示以及操作员控制对象，创建画面表单。系统函数用于组态配方功能，例如保存

配方数据记录。       

说明

可用性

对于精简面板，不能创建配方画面。

应用

可以将包含许多条目的配方数据记录展开在多个画面中。例如，可以为每个工厂组态一个画

面，使其包含配方数据记录的相关画面表单。

可以使用图形画面对象从视觉上在画面中模拟机器。这样，通过将 I/O 域放置在机器元件（例

如，轴或导轨）旁，以便更清晰地显示参数设置。使用此方法可以生成值与机械设备之间的

直接参考。

要求

• 已经创建了配方。

• “画面”编辑器已打开。

步骤

要组态配方画面，请执行如下操作：

1. 针对配方的输入掩码，组态画面并创建 I/O 域。
您可以根据配方的大小和复杂度创建多个画面。

2. 使用已链接到配方元素的变量来组态 I/O 域。

3. 组态 I/O 域，以选择配方和配方数据记录。
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或者：

1. 将配方视图组态为配方数据记录和配方的选择列表。

2. 隐藏配方视图中不需要的按钮。

3. 在所组态的控制元素上为编辑配方数据记录组态系统函数。
控制元素是在画面中组态的按钮或在 HMI 设备上组态的功能键。
您将在“配方”和“画面对象的键盘操作”下，找到用于编辑配方数据记录的系统函数。

结果

创建配方画面。

7.1.4 示例

7.1.4.1 创建配方的示例 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

任务

在本示例中，为一台果汁混合机创建三个配方。 果汁搅拌机器可以生产“橙子”、“苹果”

和“热带水果”味的饮品。 可以为每种饮品创建一个配方。

每个配方记录包含了下列混合比率的配方数据记录：

• 饮料

• Nectar
• Juice

设置

与连接到 SIMATIC S7-300 或 SIMATIC S7-400 的 HMI 设备的相关设置。

在这个示例中，需要下列变量、配方、配方条目和配方数据记录：

变量：

名称 PLC 连接 地址 类型

水（升） 有 DB 120，DBW 0 整型

浓缩物（升） 有 DB 120，DBW 4 整型

糖（千克） 有 DB 120，DBW 8 整型

香料（克） 有 DB 120，DBW 12 整型
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配方：

• 橙子

• 苹果

• 热带水果

配方条目：

配方元素 关联变量

水（升） 水（升）

浓缩物（升） 浓缩物（升）

糖（千克） 糖（千克）

香料（克） 香料（克）

饮料、蜜露和果汁的配方数据记录：

数据记录名 水（升） 浓缩物（升） 糖（千克） 香料（克）

饮料 30 70 45 600
Nectar 50 50 10 300
Juice 5 95 3 100

步骤

要创建配方，请执行如下操作：

1. 使用上面指定的设置创建下列变量： “LiterWater”、“LiterConcentrate”、“KiloSugar”和
“GramFlavoring”。

2. 使用上面所示设置创建“橙子”、“苹果”和“热带水果”配方。 在每个配方内创建配方条目。

使用配方
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3. 不适用于精简系列面板 组态各个配方以便在配方画面与配方视图之间同步配方数据记录。 配
方变量的值不应自动传送到 PLC。
您必须在相关配方的属性对话框中进行下列设置：
在“属性”>“选项”下：

– 激活“同步配方视图和配方变量”(Synchronize recipe view and recipe tags) 选项。

– 激活“手动传送各修改值（交互模式）”(Manual transfer of individual modified values 
(teach-in mode)) 选项。

4. 在每个配方中创建上面所示的数据记录。 在每个数据记录中输入上面所示数值。

结果

配方“橙子”、“苹果”和“热带水果”已创建完毕。

参见

高级配方视图的组态选项（V13 或更高版本） (页 1218)

7.1.4.2 组态配方画面的示例 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

任务

在本示例中，创建显示果汁混合机的各个值的配方画面。 使用配方视图来选择配方和关联

的配方数据记录。 
通过按钮，可以使用下列功能：

• “加载”按钮

从 HMI 设备的配方存储器中加载所选择的配方数据记录，并在配方画面中显示。

• “保存”按钮

显示的配方变量将保存在 HMI 设备的配方存储器中。

使用配方
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• “数据写入至 PLC”按钮

所显示的变量将被传送到 PLC。
• “从 PLC 中读出数据”按钮

将 PLC 中的当前配方数据记录传送到配方变量中，并在 HMI 设备上显示。 

要求

• “创建配方”示例的应用程序已执行。

• 已创建并打开“果汁混合工厂”画面。

设置

在本示例中，请如下设置变量和按钮：

变量：

名称 PLC 连接 类型

配方号 否 整数

数据记录号 否 整数

按钮：

标记 组态的事件 系统函数

加载 单击 LoadDataRecord
保存 单击 SaveDataRecord

使用配方

7.1 使用配方
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标记 组态的事件 系统函数

数据写入到 PLC 单击 SetDataRecordTagsToPLC
来自 PLC 的数据 单击 GetDataRecordTagsFromPLC

步骤

要组态配方画面，请执行如下操作：

1. 将变量“水（升）”、“浓缩物（升）”、“糖（千克）”和“香料（克）”从对象视图中
拖放到过程画面“果汁搅拌机器”中。
创建四个 IO 字段并链接到指定的变量。 

2. 添加一个仅包含配方名和数据记录名选择字段的配方视图。
在配方视图的巡视窗口中进行下列设置：

– 在“常规”下选择“高级视图”显示类型。

– 在“属性 > 常规”下取消选择“编辑模式”，在“属性 > 表格”下取消选择“显示表

格”。

– 将“配方变量”字段连接至“RecipeNumber”变量。

– 将“变量”字段连接至“DataRecordNumber”变量。

– 禁用“属性 > 按钮”下的所有按钮。

3. 将以上设置分配给四个按钮。 将每个“配方号”和“数据记录号”变量作为配方号和配方数
据记录号的参数传送。

结果

运行期间，可以在配方视图中选择配方和关联的配方数据记录并修改配方数值。 可以使用

这些按钮加载、保存和传送配方数据记录。 

7.1.4.3 在运行系统中输入配方数据记录的情况 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

目的

要在不干扰当前正在进行的过程的前提下，在 HMI 设备上输入生产数据。 因此，不应将生

产数据传送到 PLC。 

使用配方
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要求

• 已创建配方。

• 该配方具有下列设置：

– 激活或取消激活“将配方视图与配方变量同步”(Synchronizing recipe view and recipe 
tags)。

– 如果激活“将配方视图与配方变量同步”(Synchronize recipe view and recipe tags)，则

必须激活“手动传送单个修改过的值（Teach-in 模式）”(Manual transfer of individual 
modified values (teach-in mode))。
这样可以防止自动在 HMI 设备和 PLC 之间传送配方变量。

• 配方画面或带有配方视图的画面可用。

• 此处有一个用于保存配方数据记录的操作元件。

顺序

1. 将产品数据输入到配方视图或配方画面中。

2. 保存修改过的配方数据记录。

向 PLC 传送配方数据

组态可以提供用于将配方数据传送到 PLC 的操作元件。

使用配方
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7.1.4.4 手动生产的序列的案例 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

目的

PLC 上连接的读取设备读取要处理工件上的条形码。 配方数据记录名对应于各个条形码名称。 
这将使得 PLC 能够从 HMI 设备的存储介质中调用必需的配方数据记录。 在画面上显示配方

数据记录以供检查。 
如有必要，您需要能够在线更正传送过来的生产数据。

要求

• 已经创建了配方。

• 该配方具有下列设置：

– 激活“将配方视图与配方变量同步”(Synchronizing recipe view and recipe tags)。
– 取消激活“手动传送单个修改过的值（Teach-in 模式）”(Manual transfer of individual 

modified values (teach-in mode))。

说明

这些更改将立即传送到 PLC

• 此处有一个配方画面可用。

在配方画面中，还可能有一个用于保存配方数据记录的操作元件。

使用配方

7.1 使用配方
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顺序

使用配方视图时的特性

如果使用了配方视图，则无法立即传送改动。 您必须使用操作元件将配方数据记录传送到 
PLC。

7.1.4.5 自动生产顺序的情况 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

目的

产品自动生产。 生产数据应从 HMI 设备中的配方存储器中或外部存储介质中直接传送到 
PLC。 不需要画面显示。

要求

• 已经创建了配方。

• 该配方具有下列设置：

– 激活“协调传送数据记录”(Coordinated transfer of data records)。
生产数据要传送到 PLC，因此必须与 PLC 进行协调传送以防止数据被意外覆盖。

使用配方
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顺序

实现

可以按照下列方式控制数据的流向：

• 控制程序通过控制作业实现自动传送；或者，如果需要，也可以通过 WinCC 系统函数实

现。

通过信箱区中的状态信息以及通过所用功能的返回值来控制顺序。

• 通过 WinCC 系统函数使用一个或多个脚本控制自动传送。

该顺序可以通过所用函数的返回值来检查。

可以使用可用的系统函数执行自动生产顺序。 
• “ImportDataRecords”

该功能将 *.CSV 文件中的数据记录加载到 HMI 设备的配方存储器中。

• “SetDataRecordToPLC”
此函数从 HMI 设备的配方存储器中传送数据记录到 PLC。 

使用配方
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7.2 使用配方 (RT Professional)

7.2.1 原理 (RT Professional)

7.2.1.1 定义及应用 (RT Professional)

简介   
配方就是相关数据（例如机器参数设置或生产数据）的集合。

示例：

• 将产品转化为一个不同产品变量时，所需的机器参数设置。

• 导致不同 终产品不同组合的产品组件。

• 来自工艺过程的以较长时间间隔连续存储的数据。

配方有固定的数据结构。在组态阶段，对配方的结构进行一次性定义。一个配方中包含有多

个配方数据记录。这些数据记录仅在数值方面有所不同，而非结构。 
项目数据存储在 SQL 数据库中。 配方数据记录始终会在 HMI 设备和 PLC 之间一次完全传送。 
您可另外通过 CSV 文件，在运行系统中导入生产数据。

使用配方

在下列情况下可以使用配方：

• 手动生产

可以选择所需的配方数据并将其显示在 HMI 设备上。可以根据需要修改配方数据并将其

保存在 HMI 设备上。将配方数据传送到 PLC 中。

• 自动生产

控制程序启动 PLC 和 HMI 设备之间的配方数据传送。还可以从 HMI 设备上启动传送。随

后生产过程将自动进行。无需显示或修改这些数据。

• 保存项目数据

可以使用没有与 PLC 互连的配方来保存项目数据。 保存到配方的项目数据可在运行系统

中使用脚本来访问。

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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视图

视图可将来自具有至少一个公共特征的多个现有配方的数据进行关联。 视图可用于编译配

方的数据。

显示配方和视图

可以通过下列方式在 HMI 设备上显示和编辑配方和视图：

• 过程画面中的配方视图

• 配方画面

输入并修改配方数据

可以在单个配方数据记录中输入数据，并根据需要进行修改。 具有以下选择：

• 在组态期间输入数据

如果生产数据已存在，则可以在配方组态期间，在“配方”(Recipes) 编辑器中输入数据。

• 在运行系统中输入数据

生产数据的频繁调整应直接在运行系统中完成。

– 在 HMI 设备上直接输入数据。

– 在机器上直接设置参数。然后，可将数据从 PLC 传送到 HMI 设备，并保存在配方中。

– 可以从已换出的 CSV 文件来导入配方数据。

参见

报表中的配方视图 (页 1415)
配方报表 (页 1416)

7.2.1.2 配方结构 (RT Professional)

简介

以果汁工厂中的配料站为例介绍配方的基本结构。     
在一个 HMI 设备中可能存在多个不同的配方。 配方可以比作一个包含多个索引卡的索引卡盒。 
此索引卡盒包含用于制造一个产品系列的多个变体。 一个档案卡中包含一个制造商变体的

完整数据。

示例：

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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在一个软饮料工厂中，同一个配方需要用于不同的口味。 各种饮料产品包括果汁饮料、果

汁和蜜露。

配方   

 

5 

30 

23 

80 

15 

35 

20 

70 

配方数据记录     
每个索引卡代表了一个制造一种产品所需的配方数据记录。

配方元素   
一个抽屉中的每个索引卡都以相同方式打印。 所有索引卡都包含用于不同配料的字段。 每
个字段对应于一个配方元素。 每条配方数据记录都包含相同的元素。 不过，各记录中的各

个元素的值并不相同。 
示例：

所有饮料均含有相同的成份： 
• Water
• Concentrate
• Sugar
• Flavoring

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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不过，在生产果汁饮料、果汁或蜜露时，其各自所对应的记录在糖的使用量方面不同。

配方 配方数据记录 配方元素 值

Drinks 1 Item Juice
Water 5
Sugar 30
Flavoring 23
Concentrate 80
Coloring F30

2 Item Nectar
Water 15
Sugar 35
Flavoring 20
Concentrate 70
Coloring F35

配方查询

配方查询是其元素由各种配方组成的配方。 示例： 
Recipe query Element1 = Recipe1_Recipe element 3
Recipe query Element2 = Recipe3_Recipe element 7
Recipe query Element3 = Recipe2_Recipe element 10
所使用的配方必须已经存在。

配方查询显示在配方视图中。 配方查询没有自己的数据记录，而是将所使用配方的所有配

方数据记录加以组合。示例： 在上面的示例中，如果每个配方有 10 个配方数据记录，则配

方查询可涵盖 10*10*10 = 1000 个数据记录。 可以在配方查询中定义关系来限制这些数据

记录。示例：
Recipe query Element2 = Recipe query Element3
此关系用作配方查询的过滤器（另请参见下面的示例）。

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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示例

根据“Drinks”和“Order”配方创建用于标签印刷的配方查询“Label”。 

Fill quantity

Number

Order Customer

Item

Quantity

Fill quantity

Drinks

Water

Sugar

Flavoring

Concentrate

Coloring

Best before

Item

Label Item

Best before

Coloring

Sugar

下图显示了“Label”配方查询。 标签的必要信息包含在“Drinks”和“Order”配方中。 “Drinks”配
方中的配方元素“Article”、“Sugar”、“Colorant”和“Best before”以及“Order”配方中的配方元素

“Article”和“Net weight”将传送到“Label”配方查询中。

“Article”配方元素是 double 型：
Drinks.Article, Order.Article, Drinks.Water, Order.Net weight...
配方视图首先在自己的行中显示这些数据的每个组合。 但是，标签上必须是订购项目的配

方数据，而不能是其它项目的配方数据，这通过以下条件来保证：
Drinks.Article = Order.Article
配方视图经过过滤，只逐行显示订购项目及其配方数据。

7.2.1.3 在运行系统中显示配方 (RT Professional)
以下选项用于在运行系统中显示配方数据：   
• 工厂画面中的 I/O 域内的任意位置

• 表格式的配方视图中

在组态期间可以将配方视图连接到所选的配方和/或配方查询。配方视图只能访问该配方和/或
配方查询。   

使用配方
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可以为访问分配各种授权。

7.2.1.4 与 PLC 通信 (RT Professional)

简介

可通过两种方式在配方与 PLC 之间传输数据：

• 通过配方变量并借助于控制变量

• 通过消息帧并借助于原始数据变量

“控制变量”通信类型   
通过控制变量将完整配方数据记录传送到配方变量，反之亦然。 配方变量具有与 PLC 的通

信连接

“原始数据变量”通信类型   
PLC 和 HMI 设备以具有固定结构的消息帧的形式交换原始数据变量。 
原始数据变量有以下优点：

• 在 PLC 和 HMI 设备之间传送多个数据记录。

• 传送配方数据记录的一部分。

• 可将相同的原始数据变量用于多个配方。

参见

概述 (页 1292)

7.2.1.5 “配方”编辑器 (RT Professional)

简介

在“配方”(Recipes) 编辑器中，可以创建、组态和编辑以下对象。

• 配方以及相应的配方元素和配方数据记录。

• 配方查询以及相应的配方查询元素和关系

使用“配方”(Recipes) 编辑器，也可以在配方数据记录中输入值。 

使用配方
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“配方”(Recipes) 编辑器的结构

“配方”(Recipes) 编辑器中工作区的上面区域包含“配方”(Recipes) 和“配方查询”(Recipe 
queries) 选项卡。

可以分别在“配方”(Recipes) 和“配方查询”(Recipe queries) 选项卡中创建配方和配方查询，

然后在巡视窗口中组态配方和配方查询。 
在工作区的上面区域中调用的选项卡决定了在工作区的下面区域中显示的选项卡。

“配方”(Recipes) 选项卡

• 配方元素

可使用此处提供的表单元格来定义所选配方的配方元素。可通过快捷菜单命令“向上”(Up) 
和“向下”(Down) 在表中移动配方元素。

• 配方数据记录

使用此处提供的表单元格定义所选配方数据记录的值。

“配方查询”(Recipe queries) 选项卡

• 配方查询元素

在此，可以通过表单元格来定义所选配方查询的配方查询元素。使用“向上”(Up) 和“向

下”(Down) 快捷菜单命令，可以在表中移动配方查询和配方查询元素。

在“条件”(Conditions) 字段中，可以定义配方查询元素之间的关系。

巡视窗口

在巡视窗口中，可以组态在其中一个表中选择的每个元素，例如配方查询或配方数据记录。

配方设置

以下设置可用于配方：

设置 说明

配方名称 这是用于 HMI 设备中配方的唯一标识。 
显示名称 显示在运行系统中的相应位置（例如配方视图中）。可使用多种语

言组态显示名称。输入可以直接分配给产品的有意义的名称或描述，

例如“Fruit_juice_Orange”。
配方号 这是用于 HMI 设备中配方的唯一标识。

对于“原始数据变量”通信类型，消息帧中的“PLC”域必须与有效的

配方编号相对应。

版本 有关配方的信息。配方 后的更改日期和时间为默认设置。

使用配方
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设置 说明

路径 定义配方的存储位置。配方不是保存在文件中，而是保存在数据库

中。

类型 可以将配方数据记录的数目限制在自己选择的一个 大数目。

大数据记录数量 配方中数据记录的 大数量。它可以限制 HMI 设备的所需配方存储

空间。对于“无限制”(Unlimited) 大小类型，将显示值“0”。
通信类型 定义通常情况下 HMI 设备和 PLC 如何交换配方数据：

• 无通信

• 原始数据变量

• 变量

原始数据变量 在“原始数据变量”通信类型中以帧的形式在 PLC 和 HMI 设备之间

传送配方数据的变量。

控制变量任务、ID、
域、值

用于在“变量”通信类型中控制配方与配方变量（因而 PLC）之间的

数据传送的四个变量。

用于读取

用于写入

可对运行系统中的配方进行读写的权限的名称。

后一次访问

后的用户

在运行系统中显示配方的更改信息或访问。

工具提示 针对组态工程师的配方信息文本 

配方元素设置

以下设置可用于配方元素：

设置 说明

配方元素名称 在配方中唯一地标识配方元素。输入您可以唯一分配的有意义的名

称或标签，例如机器的轴标签或配料（如“Flavoring”）。

显示名称 显示在运行系统中的相应位置（例如配方视图中）。可使用多种语

言组态显示名称。输入可以直接分配给产品的有意义的名称或描述，

例如“Fruit_juice_Orange”。
配方变量 运行系统中已分配的变量将配方元素当前值存储在配方数据记录中。

无法使用“DateTime”数据类型的变量。

数据类型 配方变量的数据类型。

数据长度 配方变量的数据长度，取决于数据类型。

默认值 在创建新配方数据记录时作为默认条目使用。
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设置 说明

小值 数字配方变量的 小可表示值，取决于数据类型。

大值 数字配方变量的 大可表示值，取决于数据类型。

用于读取

用于写入

可对运行系统中的配方进行读写的权限的名称。

所需的值 配方元素具有一个非零值。

唯一值 配方元素的值在所有配方数据记录中只能出现一次。示例配方元素

“订单编号”(Order number)。
快速搜索 将对配方元素的值制作索引以便更快速地搜索。

工具提示 针对组态工程师的配方元素信息文本 

配方数据记录设置

以下设置可用于配方数据记录：

设置 说明

配方数据记录名称 在配方中唯一地标识配方数据记录。 
显示名称 显示在运行系统中的相应位置（例如配方视图中）。可使用多种语

言组态显示名称。输入可以直接分配给产品的有意义的名称或标签，

例如“Product_numbers”。
配方数据记录号 在配方中唯一地标识配方数据记录。

配方元素名称 所创建的配方元素的名称。配方元素在不同配方数据记录（行）中

所具有的值都用这个名称进行保存。一个值与其它配方元素的值一

起在一行中构成一个配方数据记录。您可以在组态期间就已保存这

些值。

后一次访问

后的用户

在运行系统中显示配方数据记录的更改信息或访问。

注释 关于配方数据记录的注释

7.2.1.6 SQL 语言 (RT Professional)
SQL (Structured Query Language) 是一种高效和广泛采用的数据库语言。 SQL 语言用于通过 
WinCC 脚本语言的函数进行数据库查询。 您可在相关技术手册中了解详细信息。   
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在某些标准函数和“配方”(Recipes) 编辑器中的某些函数中，必须在数据库语言 SQL 中指定

条件才能指定要编辑的数据记录。 下面是如何提供 SQL 指令的几个例子：

说明

名称惯例

配方、配方查询或配方元素的后 、扩展名和名称只能包含字母、数字和下划线“_”，并且

长度不得超过 20 个字符。 第一个字符必须始终为字母。

• FieldA > '1992-12-31 23:45:12.12'
该指令将选择“FieldA”列中的值大于指定值的所有数据记录。FieldA  的数据类型为 
DB_TYP_TIME。

• FieldB 如同“tank%”
例如，将选择“FieldB”列中包含“tank1”或“tank4”或“tank12”等值的数据记录。FieldB  的数

据类型为 DB_TYP_CHAR。
• FieldC > 100

在带有这种条件时，将选择“FieldC”列中包含大于 100 的值的所有数据记录。FieldC  的数

据类型为 DB_TYP_INTEGER。
• BETWEEN FieldC = 20 AND FieldC = 200

该语句将选择“FieldC”列中包含介于 20 和 200 之间的值的所有数据记录 FieldC 的数据类

型为 DB_TYP_INTEGER。
• FieldD

随后将按列“FieldD”进行排序。

• FieldE desc
随后将按列“FieldE”以反向字母顺序 (descending order) 进行排序。

参见

SQL 关键字 (页 1268)
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7.2.1.7 SQL 关键字 (RT Professional)

SQL 关键字

说明

请不要使用以下术语和 SQL 语言的关键字作为配方、配方查询或配方元素的名称：

• "Archive"
• "View"
• "Field"
• "ViewCol"

SQL 语言的关键字

add all alter and
any as asc begin
between binary break by
call cascade cast char
char_convert character check checkpoint
close comment commit connect
constraint continue convert create
cross current cursor date
dba dbspace deallocate dec
decimal declare default delete
desc distinct do double
drop else elseif encrypted
end endif escape exception
exec execute exists fetch
first float for foreign
from full goto grant
group having holdlock identified
if in index inner
inout insert instead int
integer into is isolation
join key left like
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SQL 语言的关键字

lock long match membership
message mode modify named
natural noholdlock not null
numeric of off on
open option options or
order others out outer
passthrough precision prepare primary
print privileges proc procedure
raiserror readtext real reference
references release remote rename
resource restrict return revoke
right rollback save savepoint
schedule select set share
smallint some sqlcode sqlstate
start stop subtrans subtransaction
synchronize syntax_error table temporary
then time tinyint to
tran trigger truncate tsequal
union unique unknown update
user using validate values
varbinary varchar variable varying
view when where while
with work writetext  

参见

SQL 语言 (页 1266)
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7.2.2 组态配方 (RT Professional)

7.2.2.1 常规的组态步骤  (RT Professional)

组态步骤

执行下列步骤，创建配方：

步骤 任务

1 定义配方的结构。

2 定义配方的通信模式。 
3 根据所选的通信模式，定义控制变量或原始数据变量。

4 创建配方并定义其属性。

5 根据所设计的结构，创建配方元素。

6 创建配方数据记录。

7 需要时，可以组态多个配方的视图。

8 组态包含有配方视图的画面，并将该配方视图与配方或视图互连。

或者：

组态包含有 I/O 域和按钮的画面。组态按钮功能，以便读写配方数据

记录的值。 

说明

运行系统 API
运行系统 API 为用户提供了大量 uaArchive 函数，可用来编辑配方和配方查询（请参见“接

口 > 运行系统 API”部分的“AUTOHOTSPOT”小节）。

7.2.2.2 创建新配方 (RT Professional)

简介

可以使用“配方”(Recipes) 编辑器的“配方”(Recipes) 选项卡来创建新配方。

使用配方
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为配方命名

请勿在配方名称中使用 SQL 数据库语言的关键字或保留字（请参见“SQL 关键字 (页 1268)”
小节）。

带有日期或时间戳的配方

如果使用日期或时间数据，请确保组态计算机上和目标设备上的日期和时间系统设置一致。

示例：在 13:55 在目标系统加载配方数据记录，而目标系统存储的处理时间为 14 h。如果

目标计算机上的时间已经是 14:05，则不会处理配方。如果操作员处理该配方，则修改信息

将不会正确写回数据库。 
加载到目标系统后，请检查目标系统上配方的日期或时间戳。     

要求

• 已创建控制变量或原始数据变量。

• “配方”(Recipes) 编辑器已打开。

步骤

按以下步骤创建配方：

1. 双击“配方”(Recipes) 编辑器的“配方”(Recipes) 选项卡上的第一个空表格行。        
2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规 > 设置 > 名称”(Properties > General > Settings > Name)，

然后输入描述性配方名称。
该名称用于在项目中唯一地标识配方。

3. 选择“显示名称”(Display name) 域，输入要在运行系统中显示的特定语言的名称。
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4. 在“类型”(Type) 下的“大小”(Size) 区域中，定义是否将配方数据记录的数目限制到指定的
大数目。

5. 如果对大小类型进行限制，请在“数据记录数目”(Number of data records) 下指定配方的配方
数据记录的 大数目。

6. 在“属性 > 通信”(Properties > Communication) 下，指定“通信类型”(Communication 
type)：
– 如果已选择“原始数据变量”(Raw data tag)，请创建一个原始数据变量并在“原始数

据变量”(Raw data tag) 下将其选中。

– 如果使用配方只是为了保存项目数据，则选择“无通信”(No communication)。

7. 如果已选择“变量”(Tags) 通信类型，则在“属性 > 控制变量”(Properties > Control tags) 下选
择用于访问配方的控制变量。
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8. 在“属性 > 安全”(Properties > Security) 下，定义哪些操作员权限可以在运行系统中读写配方。

9. 在“系统域”(System fields) 下，指定在运行系统中是否显示“ 后一次访问”(Last access) 和
“ 后的用户”(Last user) 条目。

结果

已经创建了配方。

参见

SQL 关键字 (页 1268)

7.2.2.3 创建配方成分和数据记录 (RT Professional)

简介

选择“配方”编辑器底部区域中的“配方元素”选项卡，建立所选配方的元素。也可以在“配

方数据记录”选项卡中输入配方元素值。

要求

• 已创建了用于配方的变量。

• 已经创建了配方。

• 该配方在“配方”编辑器中为选中状态。
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步骤

按以下步骤创建配方元素：

1. 双击“配方元素”选项卡中的第一个空表行。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规 > 设置 > 名称”，然后输入配方元素的描述性名称。该名
称在配方内必须是唯一的。

3. 选择“显示名称”(Display name) 以输入要在运行系统中显示的特定语言的名称。

4. 当配方带有“变量”通信类型时：
要将配方元素链接到变量，请在“属性 > 基本设置 > 设置”(Properties > Basic settings > 
Settings) 下选择一个变量。数据类型将在下方显示。

说明

无法将配方元素与数据类型为“DateTime”的变量连接。

5. 对于“字符串”数据类型，还需在“数据长度”中指定字符串的 大长度。右侧的“设置”
区域将显示基于数字的数据类型的取值范围，也可以为这些数据类型指定默认值。

6. 当配方的通信类型为“原始数据变量”或“无通信”时：选择“数据类型”，并为“字符串”
数据类型指定配方元素的“数据长度”。

7. 在“属性 > 安全”(Properties > Security) 下，定义哪些操作员权限可以在运行系统中读写配方
元素。
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8. 在“属性 > 其它”(Properties > Extras) 下，定义配方元素的值必须满足的条件。要加速搜索，
可以对这些值建立索引：

9. 双击“配方数据记录”选项卡中的第一个空表行，建立配方数据记录。

10.在表格编辑器中输入配方元素的所需数值。

结果

通过一个值创建了配方元素和相应的配方数据记录。 

7.2.2.4 将配方导入组态并将其再次导出 (RT Professional)

简介

可以将配方导出为 CSV 文件，也可以将其再次导入组态中。 

说明

不能将数据记录导入配方查询或从配方查询导出数据记录。

应用案例

可以将配方数据导出，以便在计算机上长期存储和备份配方数据。 
可以将配方数据导出到一台 HMI 设备，以便对配方数据进行标准化和分配。可以更改 CSV 文
件 (Microsoft Excel)，并将 CSV 文件导入到所有需要同一配方数据的 HMI 设备。

您希望在不同项目之间交换配方数据。您可以在运行系统中更改配方数据。若要将更改后的

配方数据传送到 WinCC ES，需要将配方数据记录导出到运行系统，并将 CSV 文件复制到 组
态计算机。这里，将包含配方数据记录的 CSV 文件导入到配方中。同时可以将修改后的配

方数据记录反向传送到运行系统中 WinCC ES 的 HMI 设备中。

使用配方
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要求

• 已经创建了配方。

• 导出的 CSV 文件与 WinCC ES 中的配方具有相同的结构；即配方元素的名称、编号和数

据类型都相同。  
• “配方”(Recipes) 编辑器已打开。

导入 CSV 文件

若要将配方数据记录导入到配方中，请执行如下操作：

1. 在“配方”(Recipes) 选项卡上，选择包含所需配方的行。

2. 从快捷菜单中，选择“导入配方数据”(Import recipe data) 命令。
将打开“导入”(Import) 对话框。

3. 在“文件名”(File name) 下，选择含有配方数据的所需 CSV 文件。

4. 在“策略”(Strategy) 下，定义是否 CSV 文件中的配方数据记录覆盖 WinCC 中具有相同配方数
据记录编号的现有配方数据记录。

5. 单击“导入”(Import) 开始导入操作。

结果

可通过 CSV 文件中尚未输入的配方数据记录来修改配方。如果选择该选项，则将覆盖现有

的配方数据记录。
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如果配方的结构与 CSV 文件的结构不匹配，则巡视窗口的“信息”(Info) 中会显示一条错误

消息。

导出 CSV 文件   
1. 在“配方”(Recipes) 选项卡上，选择包含待导出配方的行。

2. 从快捷菜单中选择“导出配方数据”(Export recipe data) 命令。
将打开“导出”(Export) 对话框。

3. 在“文件名”(File name) 下选择 CSV 文件的路径。

4. 在“配方名称”(Recipe name) 下，选择所需的配方。

5. 在“选择内容”(Select content) 下，选择所有配方数据记录，或将选择范围限制到某些配方数
据记录编号。

6. 单击“导出”(Export) 开始导出操作。

结果

将组态导出为 CSV 文件。列表分隔符为分号“RecipeElement_1;RecipeElement_2”。十进制

分隔符为句点，例如“3.14”。
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7.2.2.5 更改配方结构的步骤 (RT Professional)

简介

以下情况中可能出现配方结构不同：

• 调试期间进行了更改

• 机器制造商对机器进行了升级（改进）

• 导入 CSV 文件时，CSV 文件的结构可能与配方结构不同。

即便如此，仍然可以使用已创建的所有配方数据记录。

注意

被重命名变量时，赋值将丢失。 

效果

如果 CSV 文件的结构与配方的结构不同，将按如下方式处理不一致的地方：

• 如果旧配方数据记录或 CSV 文件包含附加数值，则将会放弃这些数值。

• 如果旧配方数据记录或 CSV 文件包含数值的数据类型有误，则将在配方数据记录中使用

已组态的默认值。

示例：配方数据记录包含显示罐容量的数值，已经作为浮点数被输入。然而，相应的配

方变量要求整数值。在这种情况下，系统放弃传送的值而使用组态的默认值。

• 如果旧配方数据记录或 CSV 文件包含的数值太少，则还将在配方数据记录中使用已组态

的默认值。

7.2.2.6 创建配方查询 (RT Professional)

简介   
配方查询是一组来自各种配方的配方元素。示例： 配方查询“水消耗量”包括：

• “果汁饮料”配方中的水

• “果汁”配方中的水

• “甜饮料”配方中的水

使用配方
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您可以将各个配方元素进行链接以形成相应的关系，例如“Nectar.Water > 
FruitJuiceDrink.Water”。 在配方查询中，只有满足该关系的数据记录才能显示在运行系统中。 
在本例中，这些记录为“甜饮料”配方的水需求量大于“果汁饮料”配方的水需求量的记录。

可以在“配方”(Recipes) 编辑器中的“配方查询”(Recipe queries) 选项卡上使用配方元素组

装配方查询。 从各个配方中选择要包括在配方查询中的配方元素，然后设置配方元素之间

的关系。 该关系表达了一个条件。 只有那些满足条件 (true) 的配方元素组合才显示在配方

视图中。

您还可以在运行系统中编辑配方查询数据。 编辑后的数据将应用于运行系统中的原始配方。

配方查询不支持以下操作：   
• 创建新的配方数据

• 删除配方数据

要求

• 已创建至少两个配方。

• 配方位于同一台 HMI 设备上的相同数据库中。

• 这些配方具有至少一个相同数据格式的相同配方元素。

创建配方查询

按以下步骤创建配方查询：

1. 在“配方”(Recipes) 编辑器中的“配方查询”(Recipe queries) 选项卡上，双击表中的第一个空
行。
将创建一个新配方查询。     

2. 在巡视窗口中，在“属性 > 常规 > 名称”(Properties > General > Name) 下，为配方查询输入
一个可指示其功能的名称。

3. 选择“显示名称”(Display name) 以输入要在运行系统中显示的特定语言的名称。
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创建配方查询元素和关系

要创建配方查询的新元素和关系，请按以下步骤操作：

1. 在“配方查询元素”(Recipe query elements) 选项卡中，双击表中的第一个空行。

2. 在“属性 > 常规 > 配方元素”(Properties > General > Recipe element) 下，选择要插入查询中
的配方元素。

3. 根据需要创建其它配方查询元素。

4. 在“配方查询”(Recipe queries) 索引中选择配方查询。

5. 在巡视窗口中的“属性 > 关系 > 关系”(Properties > Relation > Relation) 下，选择配方查询元
素和所需的运算符以作为左右操作数。

6. 单击“添加”(Add) 按钮。
该关系在“条件”(Condition) 下显示。 如果已经定义了条件，则将添加带有逻辑运算符“AND”
的新关系。 可以对该条件进行编辑。

7. 根据需要通过拖放操作更改配方查询元素的顺序。
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结果

创建了配方查询并定义了条件。 仅显示那些满足该条件的配方元素组合。

7.2.3 组态配方的显示  (RT Professional)

7.2.3.1 显示配方 (RT Professional)

简介

配方和配方查询将以如下方式显示在 HMI 设备上：

• 在配方视图中  
• 在各个 I/O 域中

配方视图

配方视图以表格形式显示配方和查询。 每个配方数据记录都使用一行。

下图是一个配方视图的示例。

使用配方
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操作员可在运行系统中使用配方视图，例如，创建新的数据记录或导入配方。 您可以通过

配方视图中的两个按钮将配方数据记录传送到配方变量，反之亦然。

说明

可以在组态配方视图时选择配方或配方查询。 操作员可以在运行系统中更改选择和其它属

性。 

说明

数据源

配方视图只能分别访问一个配方或配方查询。

配方查询

操作员只能在运行系统中更改显示的配方数据。 不能创建和删除数据记录以及将数据传送到 
PLC（或从 PLC 传送数据记录）。

画面中的配方   
您还可以在 I/O 域中（而不是在预组态的配方显示中）显示配方元素。 以下画面是一个画面

示例，该画面带有已组态的 I/O 域，通信类型为“变量”。

顶部的蓝色域显示出与 PLC 之间有通信连接的配方变量的值。 底部的黄色域显示出四个控

制变量的内容。 在本例中，蓝色的配方值已写入到配方数据记录编号 3（任务 = 6）中，返

回的错误数为 0。

使用配方
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参见

控制变量 (页 1293)

7.2.3.2 配方视图的属性 (RT Professional)

简介

配方视图在画面上以表格形式显示配方元素。 操作员可在运行系统中的配方视图中编辑配

方数据。

配方视图的组态

有以下可选的配方视图组态：

• 常规 > 显示 (General > Display)： 可以选择配方或配方查询作为数据源，并定义是否可

对配方数据记录进行编辑、插入或删除。

• 常规 > 打印作业 (General > Print job)
配方视图自动通过逻辑运算与配方视图的系统打印作业进行链接。 可为任何自定义打印

作业或系统打印作业来创建到配方视图的逻辑链接。

• 常规 > 时间 (General > Time)
为“ 后的访问”(Last access) 显示定义时基，例如世界协调时间 (UTC)。 可以将为了在

运行系统中输出而选择的时基包括进来。

• 外观、布局、文本格式

可以定义配方显示的颜色和设计、大小和位置以及字体类型和字号。

• 窗口

可以定义配方显示的字号、窗口标题以及其它窗口属性。

• 表格

可以定义列标题、表格和边框线条的外观以及选择和排序数据记录的方式。

• 表格 > 标记 (Table > Mark) 
确定可以用鼠标标记行还是仅标记单元格。

组态选取矩形的属性，该选取矩形可以围绕表格的已标记单元格或行来显示。

根据需要，组态可标记单元格和/或行的标记颜色。 系统定义的标记颜色将用于“自动着

色”(Automatic coloring) 属性。

使用配方
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• 表格 > 排序 (Table > Sorting) 
确定是否进行排序；如果排序，是在列标题上单击还是双击。  定义单击或双击列标题时

循环进行的排序顺序： 升序 - 降序或升序 - 降序 - 无排序

对在列标题中右对齐显示的排序符号和排序索引进行组态。 可以显示各列的排序顺序。

如果激活“使用排序关键字”(Use sorting key) 选项，则将在垂直滚动条的上方以排序关

键字的形式显示排序符号。单击此排序按钮可基于已组态的排序标准对所选列排序。如

果表格中不包含垂直滚动条，则不会显示排序按钮。

• 列

可以确定在运行系统中以什么顺序来显示哪些配方元素。 可以向某些元素应用写保护，并

确定宽度和格式。

某些列还能够以符号的形式显示内容和标题。 可以在“布局”(Layout) 域中确定这些列的

显示方式。 文本和符号可以一起显示。

• 过滤器

您可以为某一配方元素定义条件以作为过滤条件，并链接多个条件。 在满足所有过滤条

件之前，不会显示数据记录。

• 工具栏

除工具栏的外观外，您还可以定义在运行系统中以什么顺序显示哪些按钮，以及操作这

些按钮需具有什么操作员权限。

激活列表中显示的、在运行系统中操作 WinCC 控件所需的按钮。 有关各个按钮功能的信

息，请参见“运行系统中的操作”一节。

如有必要，请定义按钮的热键。

如果向各个按钮分配操作员权限，则只有拥有相应操作员权限的用户才可在运行系统中

使用该按钮。

如果针对某个按钮禁用“激活”(Active) 选项，则已激活的按钮在运行系统中显示，但无

法操作。

• 状态栏

除了状态行的外观之外，您还可以定义运行系统的状态行中显示的信息，例如配方数据

记录编号。

• 数据导出

由开关变量已经输入了标准文件名和标准目录。 但是，您可以分配自己的文件名和目录

名称。

可以使用以下开关变量。

@OBJECTNAME： 配方显示的对象名称，请参见“属性 > 其它”(Properties > 
Miscellaneous)。
@PROJECTPATH： 项目目录

@CURRENTDATE： 当前日期

@CURRENTTIME： 当前时间

使用配方
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• 安全性

您可以确定发生画面切换之后是否可以将对配方显示的属性所做的更改保存在运行系统

中以及如何保存，并确定进行更改所需的权限。

• 其它

可以定义配方显示的可见性和层。

7.2.3.3 组态配方视图 (RT Professional)

要求

• 已创建配方或配方查询。

• 已创建画面并在“画面”(Screens) 编辑器中打开。

步骤     
可按以下步骤组态配方视图：

1. 将“工具”(Tools) 任务卡的“控件”(Controls) 选项板中的“配方显示”(Recipe display) 对象拖
到画面中。

2. 在巡视窗口中的“常规 > 显示”(General > Display) 下，选择所需的配方或配方查询。

3. 在“常规 > 在运行系统中允许”(General > Allow in Runtime) 下，定义运行系统中配方显示的
读写权限。

4. 选择“外观”(Appearance)、“布局”(Layout) 和“文本格式”(Text format) 以定义配方视图的
其它显示选项。

使用配方
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5. 选择“属性 > 列”(Properties > Columns) 以定义将在运行系统中显示并具有写保护的配方元素。

说明

某些列还会以符号的形式显示内容。在“内容形式”(Content as) 中，确定这些列的显示

方式。文本和符号还可以一起显示。

6. 选择“工具栏”(Toolbar) 以定义可在运行系统中使用的配方视图按钮。

使用配方
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7. 选择“工具栏”(Status bar) 以定义显示在运行系统状态栏中的信息范围。

8. 选择“过滤器”(Filter) 以定义运行系统中配方元素的过滤条件。

9. 选择“排序”(Sort) 以定义运行系统中配方元素的排序条件。

结果

组态了配方视图。

7.2.3.4 导出运行系统中的配方数据 (RT Professional)

简介        
在运行系统中，可以通过配方显示中的一个按钮来导出配方数据。 可以在运行系统中组态

数据导出操作。

如何组态数据导出操作

1. 在“属性 > 数据导出”(Properties > Data export) 下，定义导出文件的文件名和目录。
文件名可能包括您自己选择的名称以及以下开关变量：
@OBJECTNAME： 配方显示的对象名称
@PROJECTPATH： 项目目录
@CURRENTDATE： 当前日期
@CURRENTTIME： 当前时间

使用配方
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1. 定义文件扩展名，例如“CSV”。
2. 定义数据导出的范围：

– 导出所有运行系统数据。

– 导出所选的运行系统数据。 
3. 组态运行期间的数据导出操作。 定义以下各项：

– 在运行系统中显示“数据导出默认值”(Data export defaults)。
– 用户可以更改文件名或目录。

4. 如果禁用了“显示对话框”(Show dialog)，则在按“导出日志”(Export log) 时，会立即将数据
导出到定义的导出文件。

5. 保存项目。

6. 在“属性 > 工具栏”(Properties > Toolbar) 下，激活“导出日志”(Export log) 按钮。

结果

在运行系统中，可以使用  按钮导出所有或已选择的配方数据。

7.2.3.5 导入配方数据 (RT Professional)

简介

可以将源自 WinCC 数据库的运行系统配方数据导回配方。

为了能在导入时无歧义分配导入的配方数据，已在导入期间为配方数据输入了数据记录 ID。
如果导入期间 WinCC 检测到要导入的 ID 已存在于配方中，则会生成一条错误消息，并且日

志文件“UALogFile.txt”中会生成对应条目。使用新数据记录 ID 的数据作为新的数据记录添加

到配方中。

要求

• 要导入的文件中不包含有关数据类型和字段数目的信息。 
• 因此，导入数据和目标配方的结构必须相同。

或者，将数据导入到先前从中导出此数据的配方中。

说明

用户在 WinCC 外部编辑了已导出的配方运行系统数据，现在想要覆盖此配方的数据。如果

要导入修改后的数据，必须先删除配方的所有数据记录。否则，可能会因存在 ID 相同的数

据记录而导致导入期间输出错误消息。

使用配方
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说明

如果在一个客户端-服务器项目中配方位于服务器上，例如位于“c:\Projects\Test\UA”，则会在

此默认路径中启用配方。客户端通过网络驱动器（例如“I:\Test\UA”）映射该启用结果。因此，

该配方的默认路径为客户端上的“I:\Test\UA”。此目录存在，但在服务器上不是此名称。如果

要将配方数据导入到客户端，必须更改客户端上的默认路径（例如改为

“C:\Projects\Test\UA”）。

要求

• 已创建包含至少一个配方的 CSV 文件。

• 要导入的 WinCC 项目已打开。

• “配方”编辑器已打开，其中包含至少一个配方。

导入配方数据

1. 在“配方”编辑器中，选择含有所要导入的数据记录的配方。

2. 单击 。
将打开“导入”(Import) 对话框。

所选择的配方将显示在“配方名称”(Recipe name) 下面。

3. 在“文件名”(File name) 下，选择要导入的文件。

使用配方
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4. 在“策略”下，指定现有数据记录是否被同名记录覆盖。

5. 单击“导入”(Import)。

说明

不检查导入文件是否存在不一致

导入功能不检查在导出和导入之间在 CSV 文件中更改的值是否仍然有效，例如，不检查

这些值是否仍在定义的限值内。

导入将启动。 

结果

数据即载入到用户归档中。

导入配方和视图的组态数据

要导入配方和视图的组态数据，在 WinCC Configuration Studio 的主菜单中选择命令“编辑 > 
导入”(Edit > Import)。

7.2.3.6 组态保留 (RT Professional)

简介               
用户可以在运行系统中组态 WinCC 控件。 可以定义在线组态在运行系统中的效果。

在运行系统中组态的更改将与工程系统中的画面分开保存。 因此，画面将保留其原始组态。

使用配方
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步骤

1. 选择“属性 > 安全性 > 保留 > 在线组态”(Properties > Safety > Persistence > Online 
configuration），只有在工程系统中才可对其进行操作。 随后，可以在运行系统中永久性定
义在线组态：

– “不保留”(No persistence) 在线组态不保留在运行系统中。 这一设置使用户在运行系

统中不能进行选择。 下一次画面切换时以及执行禁用/激活操作时，在线组态将丢失。

– “保留”(Persistence) 这一设置使用户可以选择“拒绝”(reject)、“保留”(retain) 或“复

位”(reset)。 若选择“保留”(retain) 选项，则下一次画面切换时以及执行禁用/激活操

作时，在线组态将保留。

– “在运行系统中保留”(Persistence in Runtime)。 这一设置使用户可以选择“拒

绝”(reject)、“保留”(retain) 或“复位”(reset)。 若选择“保留”(retain) 选项，则在线

组态将在下一次画面切换时保留，但会在禁用/激活项目时丢失。

说明

在用户更改情况下，在执行画面更改之前，将不保存各种组态。

2. 定义用户为执行在线组态而必须拥有的操作员权限。

3. 通过默认设置“保留”(Persistence) 和“在运行系统中保留”(Persistence during Runtime)，可
以在工程系统中和运行系统中来操作“画面切换特性”。 “复位”(reset) 选项只能在运行系统
中使用，因为原始组态位于工程系统中。
选择下次画面切换时在线组态的三个效果之一：

– 激活“拒绝更改”(Reject changes) 以便在线组态仅在选择画面期间存在。 所做的更改

在下一次画面切换时被拒绝。 如果再次选择该画面，则配方显示将以已组态的形式显

示。

– 激活“保留更改”(Retain changes)，以便在下一次画面切换时不会丢失在线组态。

– 激活“复位”(Reset)，以便将所组态的画面再次保存在运行系统中。 所有在线组态的

更改都将丢失。

说明

当保存画面或进行增量编译（更改加载）时，也会在运行系统中替换画面。 所有在线

组态的更改都将丢失。

4. 保存该组态。

使用配方
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7.2.4 向 PLC 传送数据 (RT Professional)

7.2.4.1 数据传输基础知识 (RT Professional)

概述 (RT Professional)
用于在 PLC 和 HMI 设备之间传送配方值的选项如下： 
• 无数据传送

• “变量”通信类型

• “原始数据变量”通信类型

无数据传送 
配方不用于向 PLC 传送配方数据，而是作为数据存储器和用户日志： 您可将属于一起的值

存储在您可以进行多重访问的数据记录中。 在 简单的情况下，操作员可在配方视图中的

配方之间切换。 相应配方数据将加载到配方变量中，并在其中进一步处理。   

“变量”通信类型   
配方变量将配方值传送给 PLC。 反过来，PLC 的值将通过配方变量写到一个配方数据记录中。 
控制变量对数据传送进行控制。 以下任务将通过相应控制变量中适宜的项自动启动。

• 将数据记录写入到配方变量中，因而写入 PLC
• 从配方变量（因而从 PLC）读取数据记录

• 删除数据记录

• 创建新的数据记录

说明

完整数据记录始终在“变量”通信类型中传送。 不能从配方查询传送配方数据。

“原始数据变量”通信类型   
自动化系统以消息帧的形式将原始数据变量发送到作为主动伙伴的 HMI 设备。 该消息帧包

含以下内容： 
• 所需的目标配方

• 所需的目标配方数据记录

使用配方
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• 作业，例如“读取”、“写入”或“删除”

• 新的配方值，例如用于“写入”作业的值

HMI 设备以消息帧的形式返回配方和确认数据。 
S7 通信的“BSEND/BRCV”函数将用于数据交换。 配方的连续编号用于在 PLC (PLCID) 中唯一

标识配方。 
PLC 需要一个在运行系统中执行以下操作的用户程序：

• 必要时通过 HMI 设备中的 I/O 域来收集数据。

• 检查数据。

• 以消息帧的形式创建原始数据变量。

• 发送消息帧。

如果希望从 HMI 设备来开始创建消息帧，则可在启动该用户程序的画面中来组态函数。 

说明

通过“原始数据变量”通信类型，可完成以下任务：

• 传送单个配方元素

• 传送一个完整配方数据记录

• 传送多个配方数据记录

不能从配方视图或通过控制变量进行数据传送。 

控制变量 (RT Professional)

简介

通过配方中的“变量”通信类型，可以使用配方变量在 PLC 和 HMI 设备之间传送配方数据。

数据传送由固定分配给配方的四个控制变量来控制。可将其它控制变量分配给其它配方。

在相应控制变量中输入所需的值后，将自动启动数据的传输。

说明

在配方中必须始终指定所有的四个控制变量，以确保配方正常工作。而且不能更改控制变量

的数据类型。

说明

必须使用画面的对象属性（例如，I/O 域或按钮）为受保护配方的控制变量分别实现访问保

护。   

使用配方
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控制变量

控制变量 所需的数据类型 含义

ID 长整型 所分配的配方内的配方数据记录的编号

Job 长整型 从配方变量读出，写入配方存储

器：

6

从配方存储器读出，写入配方变

量：

7

在配方存储器中删除： 8
执行作业后，在“作业”控制变量中可以看到一个错误 ID。
无错误 0
错误 -1

Field 字符串 配方元素的名称

确保不要使用显示名称。 
Value 字符串 配方元素的值

要求

• 在配方中，将通信类型设置为“变量”。

• 已经通过配方的过程变量和控制变量所需的 I/O 域，组态了过程画面。

示例：

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)

可视化过程
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插入控制变量

支持以下控制变量组合：

• “ID”和“Job”控制变量

控制变量“ID”指示出所传送的配方数据记录的编号。

“Job”控制变量指示出是否在 HMI 设备的配方存储器中写入、读取或删除 (6, 7, 8) 所选的

配方数据记录。

• “Job”、“Field” 和“Value”控制变量

配方数据记录是针对配方元素“Field”的配方值为“Value”的数据传送选择的。示例：域 =
“Water”，值 =“5 liters”。
“Job”控制变量指示出是否在 HMI 设备的配方存储器中写入、读取或删除 (6, 7, 8) 所选的

配方数据记录。

说明

不同的数据记录在“Field”配方元素中可能包含不同的配方值。在“属性 > 选项”(Properties 
> Options) 下，必须为配方元素激活“唯一值”(Unique values) 复选框。否则，不能通过

该值清晰地分配配方数据记录，并且将使用满足“域中的值”(Value in field) 条件的第一

个数据记录。

“ID”和“Job”控制变量值的更多组合

ID Job = 6 Job = 7 Job = 8
-1 将从配方变量读取数据记录，并将

该记录附加到配方存储器中的配方

的末端。

- 将会删除配方存储器的配方中具

有 低 ID 的数据记录。

-6 将从配方变量读取数据记录，并将

该数据记录写入配方中具有 低 
ID 的配方数据记录。

将具有 低 ID 的数据记录写入

配方中的配方变量中。

将会删除配方存储器的配方中具

有 低 ID 的数据记录。

-9 将从配方变量读取数据记录，并将

该数据记录写入配方中具有 高 
ID 的配方数据记录。

将具有 高 ID 的数据记录写入

配方中的配方变量中。

将会删除配方存储器的配方中具

有 高 ID 的数据记录。

参见

显示配方 (页 1281)
使用配方画面 (页 1308)

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)

可视化过程
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数据格式间的差别 (RT Professional)

简介

WinCC 中的数据格式与 Intel 及 Microsoft 的数据格式是相同的。 先保存 低有效字节，

后保存 高有效字节。 这种数据格式十分常见，通常称为“Intel 格式”。 
WinCC 中的数据格式与 PLC 中的数据格式则有着本质区别。

Intel 格式

在 Intel 格式中，十进制数字 300 以如下方式存储：

位 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
二进制 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 1 1 0 0

十六进

制

 0  1  2  C

按照 Intel 格式，十进制数 300 对应于十六进制数 12C (1*256 + 2*16 + 12*1)。

SIMATIC 格式

在 SIMATIC 格式中， 低有效字节存储在 高有效位中。 在 SIMATIC 格式中，十进制数字 
300 以如下方式存储：

位 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
二进制 0 0 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1

十六进

制

2 C 0 1

按照 SIMATIC 格式，十进制数 300 对应于十六进制数 2C01。
如果按照 Intel 格式解释十六进制数 2C01，则它对应于十进制数 11265。
SIMATIC S7 系列中提供有转换 PLC 数据的功能块。 在 PLC 和 WinCC 之间进行数据传输前后，

请务必调用这些块。 可从因特网上的 Siemens Customer Support  Web 站点，下载这些功能

块。 然后加载压缩文件 ANSI_S5.EXE。 ANSI_S5.EXE 包含有“IEEE:GP”功能块。

PLC 或 CP（通信处理器）参考手册中描述了激活发送的相关信息。

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)

可视化过程
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7.2.4.2 原始数据变量 (RT Professional)

通过原始数据变量进行数据传输的基础知识 (RT Professional)

通过原始数据变量进行数据传输 (RT Professional)
本节介绍使用原始数据变量在 HMI 设备与 PLC 之间传送配方数据。在 PLC 中将使用 BSEND/
BRCV 函数。由 PLC 主动发送含有原始数据变量的消息帧。

该消息帧可能包含一个或多个读取或写入作业。     

数据传送过程

1. PLC 将消息帧发送到 HMI 设备。

2. HMI 返回以下内容：

– 数据，如果已请求

– 处理确认

HMI 设备为每个作业返回单独的确认。

说明

PLC 是这种数据传输中的主动伙伴，因此，该 PLC 必须启动所需的函数。例如，在 HMI 设备

上，可以通过外部变量值的变化以及 PLC 中的相应分析来启动所需函数。

请不要使用“作业类型”(Job type) 参数来启动数据传送。作业或确认报头中使用的“作业类

型”(Job type) 参数仅用于配方。

说明

无法与 S7-300 进行原始数据通信。

作业类型和错误代码 (RT Professional)

作业类型说明

类型 说明

4 检查是否有配方。

5 从配方中删除所有数据记录。

6 从 HMI 设备中请求数据记录并将其写入 PLC。

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)

可视化过程
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7 将 PLC 中的数据记录写入相应的数据记录中。

8 从配方中删除该数据记录。

9 从 HMI 设备中请求所需数据记录的元素并将其写入 PLC。
10 将所需数据记录的元素写入相应的数据记录中。

错误代码的说明

组 编号 说明 可能的故障原因

常规 0 已执行该功能。 --
配方 2 数据不可用。 没有使用该 PLCID 组态的配方。

数据记录 101 数据不允许 不符合配方结构。例如，字段数目

或字段类型不符。

数据记录插入或更新失败。

可能的原因：

• 配方为“限制”类型。

• 为字段组态了 小或 大值。

条件错误

数据记录 102 数据不可用。 仅限作业类型 6：
• 无数据可用

• 条件不正确。

字段 201 数据不允许 仅限作业类型 10： 
条件不正确。

可能的原因：

• 未找到字段。

• 为字段组态了 小或 大值。

字段 202 数据不可用。 仅限作业类型 9： 
• 条件不正确。

• 未找到符合条件的字段。

常规 254 未找到功能 --
常规 255 未定义错误 --

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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作业的消息帧结构 (RT Professional)

常规消息帧结构 (RT Professional)
发送作业的消息帧结构： 

  长度

消息帧头 16 个字节

   
作业头 1 12 个字节

作业 1 的数据 n 个字节

   
作业头 2 12 个字节

作业 2 的数据 n 个字节

   
   
   
作业头 n 12 个字节

作业 n 的数据 n 个字节

示例

作业消息帧的总长度加上 10 个字节的作业数据，共有 38 个字节。

16 字节 + 12 字节 + 10 字节 = 38 字节

消息帧报头结构 (RT Professional)
消息帧头需要 16 个字节。 

字段的功能 注释 字节

消息帧长度（字节）LSB 1) 大长度为 4091 个字节 1
消息帧长度（字节） 2
消息帧长度（字节） 3
消息帧长度（字节）MSB 2) 4

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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字段的功能 注释 字节

传输类型 “1”表示从 HMI 设备传出 
“2”表示从 PLC 传出

5

预留   6
消息帧 LSB 1) 中的作业数   7
消息帧 MSB 2) 中的作业数   8
配方编号 (PLCID) 1. 字符，ASCII 码 9
配方编号 (PLCID) 2. 字符，ASCII 码 10
配方编号 (PLCID) 3. 字符，ASCII 码 11
配方编号 (PLCID) 4. 字符，ASCII 码 12
配方编号 (PLCID) 5. 字符，ASCII 码 13
配方编号 (PLCID) 6. 字符，ASCII 码 14
配方编号 (PLCID) 7. 字符，ASCII 码 15
配方编号 (PLCID) 8. 字符，ASCII 码 16

① 低有效字节

② 高有效字节

说明

组态期间，“配方”编辑器中会自动定义配方编号，但稍后可以根据需要进行更改。 在消

息帧中，输入 ASCII 码的编号。 

作业报头的结构 (RT Professional)
作业头需要 12 个字节。 

字段的功能 注释 字节

作业长度（字节）LSB 1)   1
作业长度（字节）MSB 2)   2
作业类型 请参见 

“作业类型和错误代码的说明”

3

预留   4
字段编号 LSB1)   5
字段编号 MSB2)   6

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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字段的功能 注释 字节

数据记录编号 LSB1)   7
数据记录号   8
数据记录号   9
数据记录编号 MSB2)   10
选择条件 LSB1) 输入的元素值或元素编号可以作为选择条件。 11
选择条件 MSB2) 0 表示不符合条件 12

① 低有效字节

② 高有效字节

字段编号与配方元素的连续编号相对应。 

用于确认的消息帧格式 (RT Professional)

确认消息框架的常规结构 (RT Professional)
确认 PLC 的消息帧结构 

  长度

确认消息帧头 24 个字节

确认数据  

确认报头的结构 (RT Professional)
确认消息帧头需要 24 个字节。 

字段的功能 注释 字节

消息帧长度（字节）LSB 1) 大长度为 4091 个字节 1
消息帧长度（字节） 2
消息帧长度（字节） 3
消息帧长度（字节）MSB 2) 4
传输类型 “1”表示从 HMI 设备传出，

“2”表示从 PLC 传出

5

预留   6

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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字段的功能 注释 字节

作业类型 请参见

“作业类型和错误代码”的说明

7

错误代码 请参见

“作业类型和错误代码”的说明

8

预留   9
预留   10
字段编号 LSB1)   11
字段编号 MSB2)   12
数据记录编号 LSB1)   13
配方编号   14
配方编号   15
数据记录编号 MSB2)   16
配方编号 (PLCID) 第 1 个字符，ASCII 码 17
配方编号 (PLCID) 第 2 个字符，ASCII 码 18
配方编号 (PLCID) 第 3 个字符，ASCII 码 19
配方编号 (PLCID) 第 4 个字符，ASCII 码 20
配方编号 (PLCID) 第 5 个字符，ASCII 码 21
配方编号 (PLCID) 第 6 个字符，ASCII 码 22
配方编号 (PLCID) 第 7 个字符，ASCII 码 23
配方编号 (PLCID) 第 8 个字符，ASCII 码 24

① 低有效字节

② 高有效字节

确认数据 (RT Professional)
确认可以包含以下数据：

• 所需的配方数据记录

• 元素的所需内容

• 无数据

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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组态原始数据变量 (RT Professional)

“SIMATIC S7”通道的原始数据变量 (RT Professional)

简介

原始数据类型变量是一种传输层的数据报文。 原始数据变量的内容并不固定，因此传送的

数据只能由发送方和接收方来解释。 该数据类型的 WinCC 中没有更改任何格式。 大长度

是 65535 字节。

WinCC 区分两种类型的原始数据变量： 一种是对用户开放的原始数据变量，另一种是用于

处理 S7 功能的原始数据变量。

对用户开放的原始数据变量

对用户开放的原始数据变量用于在 WinCC 和 PLC 之间传送用户数据块，并且只处理用户数

据。 这种原始数据变量区分：

• 原始数据变量作为字节数组

• 用于 BSEND/BRCV 功能的原始数据变量

用于处理 S7 功能的原始数据变量

这些原始数据变量没有任何通道专用的报头，通常由消息系统使用，并用于 WinCC 中的过

程数据条目。

此处不需要更详细的描述，因为这些都是通道内部的变量和功能。

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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创建原始数据变量 (RT Professional)

步骤

1. 创建一个新连接，例如“SIMATICS7”。
2. 在“参数”(Parameters) 选项卡上，选择“WinCC RT 专业版连接 > 发送/接收原始数据块”(WinCC 

RT Prof connection > Send/receive raw data block)。

3. 在“连接”(Connection) 下，为连接资源的连接 ID 指定十六进制值，该连接资源是在控制器
组态期间分配的。

4. 创建新的变量“Raw data tag_1”。

5. 选择“SIMATICS7”以作为“连接”(Connection)。
6. 选择“原始数据类型”(Raw Data type)，并以字节为单位指定足够的“长度”(Length)。

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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7. 在“原始数据”(Raw data) 下，选择“BSEND / BRCV”。

8. 指定“R_ID”参数，此参数是在控制器的组态中分配的。

9. 创建新配方。

10.在巡视窗口中的“属性 > 通信”(Properties > Communication) 下，选择“原始数据变量”(Raw 
data tag) 作为通信类型，选择“Raw data tag_1”作为原始数据变量。

11.创建配方元素和配方数据记录。 确保配方编号与消息帧中的“PLC”字段相符。

用于 S7 通讯 BSEND/BRCV 功能的原始数据变量 (RT Professional)

简介    
用于“BSEND/BRCV”功能的原始数据变量将用在 WinCC 和 PLC 之间传送用户数据块，并且只

处理用户数据。

该原始数据类型可用于访问 S7 通讯“BSEND/BRCV”功能。这些功能可用于使用 CP343 的 
S7-400 或 S7-300。数据传送的启动总是由传送伙伴负责；因此，“BSEND/BRCV”功能也可以

用于以事件控制方式或零星地传送数据块。

由于资源的原因，建议使用较少数量的 BSEND/BRCV 原始数据变量。

使用 S7 函数“AR_SEND”和“BSEND/BRCV”与 S7-400 通信时的资源限制

使用 AR_SEND 和/或 BSEND/BRCV 功能，能够同时从 AS 传送到 WinCC 的 大数据量限制为 
16 KB。

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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示例：

• 1x BSEND 多为 16 KB
• 1x AR_SEND (8kB) + 1x BSEND (8kB)
• 1x AR_SEND（10 KB）+ 1x AR_SEND（2 KB）+ 1x BSEND（4 KB）

说明

如果写作业的数据块传送给 AS，并且还没有从接收缓冲器删除或完全删除，那么下一步

的写作业将被拒绝，同时会显示出错消息。显示这样的错误时，R_ID > 0x8000 0000 的
写作业会写入连接专用的队列，而且系统会尝试重复该写作业，时间持续 6 秒钟。

用户负责传送的时间协调，并且需要为写作业指定较短的时间间隔。

组态 PBK 连接以使用“BSEND/BRCV”功能

“BSEND/BRCV”功能只能通过一个称为 PBK 连接（可编程组件通讯）的“硬组态连接”来使

用。要组态硬组态连接，连接资源（十六进制：10 ... DF）。在 PLC 内组态连接时，将由 
STEP7 分配该连接资源。在 AS 中，连接必须组态为被动的连接端点。

硬组态连接也可用于处理“普通”读和写作业。如果要通过该连接传送非常大的数据区，则

数据块要使用多个 PDU 进行传送。由于性能原因，建议创建 BSEND/BRCV 功能专用连接。

带有“R_ID”参数的“BSEND/BRCV”函数的原始数据变量

用于传送“BSEND/BRCV”数据块的原始数据变量将被组态为“BSEND/BRCV”类型且带有“R_ID”的
原始数据。在发送或接收的数据量中隐含地给出了数据长度。

必须为“R_ID”指定 1 - 999999 之间的十进制值。R_ID 在 AS 中组态时指定，并且用于区分一

个连接上的多个数据块传送。与下面的通讯子系统（SIMATIC 设备驱动程序）中的 R_ID 有
关的发送和接收调用始终会进行通知。所以总是给原始数据变量分配一个唯一的 R_ID。

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)
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发送“BSEND/BRCV”原始数据变量

原始数据变量“BSEND/BRCV”发送的方法与“普通”过程变量写入的方式一样。发送数据块并

从 AS 接收到肯定的确认后，数据块将传送到数据管理器映像。

接收“BSEND/BRCV”原始数据变量

因为由 AS 对传输进行触发，所以“BSEND/BRCV”原始数据将通过通道分散发送。因此，直接

读 S7 原始数据变量是不可能的。

BSEND/BRCV 功能不包含任何同步功能。如果在启动阶段没有用户登录以接收数据，由 AS 发
送的数据块将在接收方跳动。因此，用户需注意同步，例如，通过在数据字中设置标记来释

放 AS 上的发送方向。

7.2.5 运行系统中的操作 (RT Professional)

7.2.5.1 配方视图 (RT Professional)

功能范围     
可通过配方显示画面访问用户归档、配方和配方查询。 
在运行系统中，可以执行以下操作：

• 配方视图的在线组态

在运行系统中组态的更改将与基于特定用户的组态系统中的画面分开保存。因此，画面

在组态系统中将保留其原始组态。

• 创建、删除或修改新的数据记录

• 在配方中滚动

• 读写直接变量链接的变量

• 导入和导出配方

使用配方
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• 定义选择条件以便仅显示某部分配方

• 为显示的配方元素定义排序条件

属性

可以在组态期间将配方视图连接到配方或配方查询。可分别通过自己的操作员权限来防止他

人在未经授权的情况下，对运行系统中的所选配方值进行在线组态和更改。如果删除了访问

保护，则必须在组态对话框中将配方视图与配方重新连接。

配方视图画面打开时，将对访问保护进行查询。

• 如果用户没有读取配方元素的权限，则表格中不会显示相应列。

• 如果用户没有写入配方元素的权限，则该用户不能编辑表格中相应列的数据。

必须通过对象属性（例如，画面、IO 域或按钮的属性）来分别组态控制变量的访问保护。

7.2.5.2 使用配方画面 (RT Professional)

简介

可以使用带有已组态的控制对象的配方画面。该部分介绍了通过“控制变量 (页 1293)”部分

的控制变量来操作配方画面。

说明

运行系统 API
运行系统 API 为用户提供了大量 uaArchive 函数，可用来在运行系统中编辑配方和配方查询

（请参见“接口 > 运行系统 API”部分中的子部分“控制变量”）。
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要求

• 在配方中，将通信类型设置为“变量”。

• 在配方元素“Coloring 7”的属性中，已在“选项”(Options) 下激活“唯一值”(Unique 
values) 复选框。

• 已设置配方变量和控制变量。

• 组态了带有所需 I/O 域的过程画面。

• I/O 域已经与配方变量和控制变量相连。

示例：

步骤

若要传送 HMI 设备的配方数据和配方存储内容，请按以下步骤操作：

1. 在蓝色字段“Water”、“Sugar”、“Aroma”、“Coloring 7”和“Concentrate”中，输入显示的配方
值。配方值构成需要传送的配方数据记录。

2. 对于目标配方数据记录，输入“3”作为“ID”。
3. 在“Instruction”字段中输入“6”作为用于读取的作业。

所输入的配方数据将作为完成数据记录进行传送。在配方存储器中，配方数据记录 3 将被覆

盖。作业邮箱在“Job”控制变量中返回值“0”（无错误）。

使用配方
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其它方法

1. 在蓝色字段“ Water”、“Sugar”、“Aroma”、“Coloring 7”和“Concentrate”中，输入新配方值。

2. 输入配方元素“Coloring 7”作为“Field”。
3. 在“Value”字段中输入配方元素“020”作为值。

4. 在“Instruction”字段中输入“6”作为用于读取的作业。

所输入的配方数据将作为完成数据记录进行传送。配方元素“ Coloring 7”的配方值为“020”的
配方数据记录（在本例中为配方存储器中的配方数据记录 3）将被覆盖。作业邮箱在“Job”控
制变量中返回值“0”（无错误）。

参见

显示配方 (页 1281)
控制变量 (页 1293)

7.2.5.3 鼠标和键盘操作 (RT Professional)

简介               
使用工具栏中的按钮，可以操作运行系统中的配方视图。如果不想使用工具栏，则可在对象

属性“ToolbarButtonClick”中通过任意类型的动态化方式写入所需按钮的“ID”。

概述

符号 描述 ID
“工具提示”(Tooltip)
调用配方视图的帮助。

1

“组态对话框”(Configuration dialog)
打开组态对话框，在其中可更改配方视图的属性。

2

“选择数据连接”(Select data connection)
打开用于选择配方或配方查询的对话框。配方数据随后将显示在配

方视图的表格中。

3

“第一行”(First line)
通过按钮在表中显示第一条数据记录。 

4

“上一行”(Previous line)
通过按钮在表中显示上一条数据记录。

5
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“下一行”(Next line)
通过按钮在表中显示下一条数据记录。

6

“ 后一行”(Last line)
通过按钮在表中显示 后一条数据记录。

7

“删除行”(Delete line)
删除所标记行的内容。

8

“剪切行”(Cut line)
剪切所标记行的内容。

9

“复制行”(Copy line)
复制所标记行的内容。

10

“插入行”(Insert line)
从所标记行开始插入已复制或剪切下的行的内容。

11

“读取变量”(Read tags)
通过按钮读取所连接的 WinCC 变量的内容，并将其写入配方元素。

为了能使用该按钮，必须在显示的配方中激活“变量”通信类型。

配方元素必须与变量相连。

12

“写入变量”(Write tags)
将配方元素的内容写入连接的 WinCC 变量。为了能使用该按钮，

必须在显示的配方中激活“变量”通信类型。配方元素必须与变量

相连。

13

“导入归档”(Import Archive)
使用此按钮将 CSV 文件从项目文件夹的“ua”目录导入到配方视图的

表中。

14

“导出归档”(Export archive)
加载时，通过按钮将带有表标题的表的原始内容导出。配方以 CSV 
文件的形式保存在项目文件夹的“ua”目录中。 

15

“排序”(Sorting)
打开用于对显示的列进行自定义排序的对话框。

16

“选择对话框”(Selection dialog)
指定要在表格中显示的配方视图列的选择标准。 

17

“打印”(Print)
启动显示值的打印输出。打印过程中使用的打印作业在组态对话框

的“常规”(General) 选项卡上定义。 

18
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“设置时基”(Set time base)
打开用于设置所用时间的时基的对话框。

19

“导出数据”(Export data)
可使用该按钮将配方或配方查询的当前运行系统数据导出至 CSV 文
件。

如果激活“显示对话框”(Display dialog) 选项，则会打开一个对话

框，从中可以查看导出设置以及启动导出。在拥有适当操作员权限

的情况下，您还可以选择文件和目录以进行导出。

如果未显示对话框，则立即开始将数据导出到预设文件。

20

“用户定义 1”(User-defined 1)
显示由用户创建的第一个按钮。可对此按钮的功能进行自定义。

1001

状态栏的可能元素

下列元素可显示在配方视图的状态栏中：

符号 名称 描述

归档名称 显示所选配方或配方查询的名称。

行 显示标记行的编号。

列 显示标记列的编号。

日期 显示系统日期。

时间 显示系统时间。

时基 显示用于显示时间的时基。

在表格中导航

可按以下说明在表格中导航：

• 使用“ENTER”键或“向右”光标键进入下一单元格。

• 使用“SHIFT+ENTER”键或“向左”光标键进入上一单元格。
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• 使用鼠标在行中单击或使用“向下”光标键进入下一行。

• 使用鼠标在行中单击或使用“向上”光标键进入上一行。

说明

如果在启动运行系统时显示错误消息“连接数据时出错!”(Error while connecting the 
data!)，则说明配方视图没有建立与配方或配方查询的连接。检查以下内容： 
• 名称的指定是否正确。

• 是否更改了组态。

• 所连接的配方或配方查询是否仍然存在。

7.2.5.4 编辑配方数据 (RT Professional)

简介     
可以在数据配方视图中编辑数据。 具有以下选择：

• 输入新数据

• 更改现有数据

• 删除行

• 剪切、复制和插入行

要求

• 有权在组态对话框的“常规”(General) 选项卡中进行编辑。

• 已在组态对话框的“列”选项卡中禁用要编辑列的“写保护”属性。

• “ID”列不可编辑。

• 如果配方视图已连接到配方查询，则不能删除和剪切行。

在表格中输入新数据

1. 单击  移动到 后一行。 该行将被标记。

2. 双击标记行的第一个单元格。 也可在单元格中按“F2”、“Alt+Enter”或“Ctrl+Enter”。
3. 逐个在单元格中输入值，每次按 Enter 键进行确认。 在行中输入完所有值并选择另一行后，新

的数据记录将写入到配方中。 使用鼠标单击、使用“ENTER”键或“向上”和“向下”光标键
移动到另一行。

4. 可使用“CTRL+C”或“CTRL+X”将标记行的数据复制到剪贴板。 使用“CTRL+V”可将复制的数据插
入标记行。

使用配方
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在表格中更改现有数据

1. 单击  或  移动到所需行。 也可使用滚动条移动到所需行。

2. 双击标记行的所需单元格。 也可在单元格中按“F2”、“Alt+Enter”或“Ctrl+Enter”。
3. 逐个在单元格中输入值，每次按 Enter 键进行确认。 在行中输入完所有值并选择另一行后，更

改后的数据记录将写入到配方中。

在表格中删除行

1. 单击  或  移动到所需行。 也可使用滚动条移动到所需行。

2. 单击  删除标记行。

剪切、复制和插入行

1. 单击  或  移动到所需行。 也可使用滚动条移动到所需行。

2. 单击  或  剪切或复制行中的数据。 也可使用组合键“CTRL+ALT+X”或“CTRL+ALT+C”执
行该操作。

3. 转到要将数据复制到其中的目标行。 单击  插入剪切或复制的数据。 如果不想覆盖标记
行的数据，可移入 后一行插入数据。

7.2.5.5 选择和组态数据 (RT Professional)

简介   
配方视图将在表格中显示所连接配方的数据。表格的显示内容取决于所选择的列以及列的内

容。

要求

• 已创建一个或多个配方和/或配方查询。

• 已将配方视图连接到配方或配方查询。
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组态列

1. 转到“列”选项卡。

2. 在“列”(Columns) 列表中，可以看到所连接的配方或配方查询的字段。如果选中了列名称前
面的复选框，则该列将显示在表格中。如果不想显示该列，则禁用该复选框。

3. 使用“向上”和“向下”按钮确定表格中列的顺序。

4. 选择要组态其属性和格式的列。

5. 如有必要，则更改表格中列的宽度。在“长度（字符）”域中输入数值。

6. 某些列还可以以符号的形式显示内容和标题。在“显示”域中确定这些列的显示形式。可同
时显示文本和符号。

7. 保存该组态。

选择要在表格中显示的列内容

在“选择”区域中，组态用于显示列内容的标准。
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步骤

1. 单击“编辑...”。将打开选择对话框。

2. 指定显示标准。有关列选择的更多详细信息，请参见“选择数据 (页 1317)”。
3. 单击“确定”关闭选择对话框。所选内容将在运行系统启动时应用于配方视图的表格。
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组态列的排序

在“排序”(Sorting) 区域中，可以组态表格中列的排序。也可使用键功能在运行系统中指定

排序标准。

1. 单击“编辑...”。排序对话框打开。

2. 设置排序顺序。 
3. 单击“确定”关闭排序对话框。

4. 保存内容的组态。

参见

选择数据 (页 1317)

7.2.5.6 选择数据 (RT Professional)

简介       
在运行系统中，可以通过选择对话框来定义要在配方视图表格中显示或导出到该表格中的配

方内容。在选择对话框中，可以定义与配方的显示列有关的选择条件。
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要求

• 选择对话框打开（请参见“选择和组态数据 (页 1314)”部分）。

步骤

请按如下步骤进行操作：

1. 双击“标准”列的第一个空白行。将显示包含配方视图的各列的列表。选择所需列，如，
“field1”。

2. 在“操作数”列中双击选择操作数。

3. 在“设置”列中双击输入比较值。

4. 在“逻辑运算符”列中双击选择“AND”或“OR”功能。

5. 如果想定义更多标准，请重复上述步骤。

6. 单击“确定”关闭选择对话框。所选内容将显示在配方视图的表格中。

说明

确保列内容的显示

确保正确使用标准的设置和连接。 
不正确的逻辑运算可能会导致所连接配方的数据不会显示在配方视图中。

因此，请在逻辑运算前单独测试每个条件，然后分别测试逻辑运算条件。检查所有预期

内容是否也都以组合形式显示。

这样可确保所选内容完全显示在配方视图中。
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参见

选择和组态数据 (页 1314)

7.2.5.7 排序数据 (RT Professional)

简介    
在运行系统中，可按列对配方视图中的数据进行排序。 既可使用“排序对话框”按钮功能

对列进行排序，也可直接通过列标题执行排序。

说明

您可以通过在“列”(Columns) 选项卡上的“排序”(Sorting) 下单击“编辑...”(Edit...) 按钮，在

配方视图中的组态中对排序条件进行定义。

如何使用“排序”对话框排序

要求

• 已在用户归档控件的“工具栏”(Toolbar) 选项卡上激活“排序对话框”(Sorting dialog) 按
钮。
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步骤

1. 单击“排序对话框”(Sort Dialog) 按钮 。

2. 首先，从用于排序的“排序依据”(Sort by) 列表中选择所连接配方的列。 选中相应的复选框，
指定排序次序（升序或降序）。 如果期望依据多个列进行排序，则可按照所需的次序从“次
要关键字”列表中选择其它列。

如何使用列标题对内容进行排序 
当使用列标题进行排序时，可为四个以上的列指定排序次序。 在列标题中显示为右对齐的

排序图标和排序索引分别显示列内容的排序次序和排序顺序。

要求

• 已通过单击或双击配方视图的“参数”(Parameters) 选项卡，在“按列标题排序”(Sort by 
column header) 列表域中启用了排序。

• 已激活“显示排序图标”和“显示排序索引”复选框。

步骤

1. 单击期望首先按其进行排序的列的列标题。 将显示排序索引“1”，并显示向上排序图标表示升
序排序次序。

2. 如果期望按照降序次序进行排序，则可再次单击列标题。

3. 如果已将排序次序定义为“上/下/无”，则可通过第三次单击来撤消对列的排序。

4. 如果期望根据多个列进行排序，可按照期望的顺序单击各个列标题。
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7.2.6 示例 (RT Professional)

7.2.6.1 示例： 创建配方 (RT Professional)

任务

在此示例中，将创建两个配方。

• “Beverage”配方用于饮料。 饮料加工厂生产多种饮料。 需要为每条生产线创建一条配方

数据记录。

• “Orders”配方用于订单。 订单中包含当前订货数据。

设置

与连接到 SIMATIC S7-300 或 SIMATIC S7-400 的 HMI 设备的相关设置。

在这个示例中，需要下列变量、配方、配方条目和配方数据记录：

变量：

名称 PLC 连接 地址 类型

article 有 DB 120，DBW 0 字符串

litrewater 有 DB 120，DBW 4 整型

kilosugar 有 DB 120，DBW 8 整型

gramaroma 有 DB 120，DBW 12 整型

litreconcentrate 有 DB 120，DBW 16 整型

coloring 有 DB 120，DBW 20 整型

customer 有 DB 120，DBW 24 字符串

numbercustomer 有 DB 120，DBW 28 字符串

numberorder 有 DB 120，DBW 32 整型

quantitiy 有 DB 120，DBW 36 整型

filling 有 DB 120，DBW 40 整型

dateorder 有 DB 120，DBW 44 日期

status 有 DB 120，DBW 48 整型
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“Beverage”配方：

配方元素 关联变量

Article article
Water litrewater
Sugar kilosugar
Aroma gramaroma
Concentrate litreconcentrate
Coloring coloring

数据记录 ID 1 2 3
Article Juice Nectar Cola Light
Water 5 50 72
Sugar 5 10 35
Aroma 100 300 240
Concentrate 95 50 35
Coloring FS 0063 FS 0063 FS 1007

“Orders”配方：

配方元素 关联变量

Customer customer
Number numbercustomer
Order numberorder
Article article
Quantitiy quantitiy
Filling filling
Status status
Date dateorder

步骤

1. 使用上述设置创建上面所列的各变量。

2. 使用上述设置创建“Beverage”和“Orders”配方。
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3. 为配方选择以下属性：

– “常规 > 大小”(General > Size) 下的“无限制”(Unlimited) 类型

– “通信 > 通信类型”(Communication > Communication type) 下的“变量”(Tags) 通信类

型

4. 在每个配方内创建配方条目。

5. 在属性窗口中的“其它”(Extras) 下，为以下元素激活“唯一值”(Unique values) 复选框。

– 在用于“Article”配方元素的“Beverage”配方中

– 在用于“Order”配方元素的“Orders”配方中

6. 在“Beverage”配方中创建上述数据记录。 在每个数据记录中输入上面所示数值。
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结果

已创建“Beverage”和“Orders”配方。

参见

示例： 组态配方视图 (页 1325)

7.2.6.2 示例： 创建配方查询 (RT Professional)

任务

在此示例中，将创建“Label”配方查询。 以下配方元素将显示在配方查询中： 

配方元素 配方

Article Beverage, Orders
Customer Orders
Status Orders
Order Orders
Filling Orders
Sugar Beverage
Coloring Beverage

“Article”配方元素将作为两个配方的公共元素。
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要求

已创建“Beverage”和“Orders”配方。

步骤

1. 创建“Label”配方查询。 创建上面所列的元素。

2. 在“属性 > 关系”(Properties > Relations) 下，输入以下条件：
Beverage.Article = Orders.Article

结果

创建“Label”配方查询。

7.2.6.3 示例： 组态配方视图 (RT Professional)

任务

在此示例中，将包含配方视图的工厂画面添加到“标签”视图中。

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)

可视化过程
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要求

已创建“创建配方”和“创建配方查询”示例。

已创建并打开“饮料加工厂”过程画面。

步骤

1. 在该过程画面中插入配方视图。 您将在“控件”(Controls) 下的工具箱中找到配方显示。

2. 在巡视窗口中的“常规 > 视图”(General > View) 组的“数据源”(Data source) 输入字段中，使
用箭头选择“配方查询”(Recipe query) 类型。

3. 选择“标签”(Label) 配方查询。

4. 在巡视窗口的“属性 > 外观”组中，为配方视图定义其它显示选项。

5. 转到巡视窗口中的“属性 > 列”(Properties > Columns) 组。

– 对于所有配方元素，激活“可见”(Visible) 和“已保护”(Protected) 列中的复选框。

6. 在巡视窗口中，切换到“属性 > 工具栏”组。 对于“工具栏 - 按钮”(Toolbar - Buttons) 下的
以下按钮，激活“可见”(Visible) 列中的复选框。

– “第一行”(First line)
– “上一行”(Previous line)
– “下一行”(Next line)
– “ 后一行”(Last line)
– “排序对话框”(Sort dialog)
– “选择对话框”

7. 转到巡视窗口中的“属性 > 列”(Properties > Columns) 组。 在“排序”(Sort) 列中输入以下排序。

– 按作业号

– 升序

结果

在运行系统的“饮料加工厂”过程画面中，配方视图会与“标签”配方查询一起打开。 显
示的数据记录按作业号排序。 可以使用按钮以在数据记录之间切换。

使用“状态”数据域，显示当前作业或已运行的作业。

您可以根据需要，通过“排序对话框”(Sort dialog) 和“选择对话框”(Selection dialog) 按钮

将配方显示调整到数据记录。

参见

示例： 创建配方 (页 1321)

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)

可视化过程
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7.2.6.4 使用控制变量 (RT Professional)

控制变量使用示例：

要完成带控制变量的示例，请执行以下步骤：  

要求

已经创建了“Drinks”配方。

“Cola”配方的属性

日志类型 “无限制”

通信 “变量”(Tags)
“ID”控制变量的数据类型 长整型

“Job”控制变量的数据类型 长整型

“Field”控制变量的数据类型 字符串（1 个字符）

“Value”控制变量的数据类型 字符串（1 个字符）

步骤

1. 创建具有以下属性的控制变量：

控制变量 数据格式 输出格式

ID 十进制 0999
Job 十进制 s9
Field 字符串 *
Value 字符串 *

1. 为每个控制变量，选择“变更更新”对象属性。

2. 将控制变量连接到“Drinks” 配方。

3. 创建一个新画面并添加配方视图。

– 选择“Drinks”配方。

– 选中“常规”下的“粘贴”和“删除”复选框。

4. 为每个组态的配方元素，创建 I/O 域。

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)

可视化过程
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5. 将 I/O 域连接到关联的变量。
例如，将“颜色”的 I/O 域连接到“Coloring”过程变量。

– 为每个组态的 I/O 域的标签，创建一个文本域。

这样，将 I/O 域分配给运行系统中的各个配方元素。

6. 为每个控制变量，创建 I/O 域。

– 为每个组态的 I/O 域的标签，创建一个文本域。

这样，将 I/O 域分配给运行系统中的各个控制变量。

7. 启动运行系统，或者将项目加载到 HMI 设备并启动该项目。

结果

已完成配方的组态。

访问配方

可以通过下列方式访问配方：

• 在配方视图的表视图中

• 使用组态的 I/O 域

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)

可视化过程
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使用 ID 将数据记录写入过程变量

• 在“ID”I/O 域中输入 ID“3”，并在“Job” I/O 域中输入“7”。
数据记录“3”的值将写入 I/O 域中的过程变量，并显示在 I/O 域中。

如果从配方中正确读取了数据记录值，则“Job”域中会显示错误号“0”。
如果出错，则输出错误号“-1”。
无需控制变量“Field”和“Value”。

说明

通过输入 ID“-1”和作业“6”，可将过程变量的当前内容读入配方。将在表结尾处附加新值。

数据记录 ID 连续递增。 

通过 ID 读取过程变量

• 更改过程变量的 I/O 域中的值，并在“ID”域中输入“5”。在“Job”I/O 域中输入“6”。
过程变量更改后的值将写入配方的数据记录“5”。将覆盖该数据记录中先前包含的值。

无需控制变量“Field”和“Value”。

使用“Field”和“Value”控制变量，将数据记录写入过程变量

说明

对于由“Value”控制变量引用的元素，必须选中“属性 > 存储器选项”(Properties > Memory 
options) 下的复选框“字段必须拥有唯一值”(Field must possess a unique value)。否则，无

法在配方数据记录和元素中的值之间建立唯一分配。

• 在“Field”I/O 域中，输入“生产线”，并在“Value”I/O 域中输入“健怡可乐”。在“Job”I/O 
域中输入“7”。
数据记录“健怡可乐”的值将写入 I/O 域中的过程变量，并显示在 I/O 域中。

不需要“ID”控制变量，因此必须将其设置为 0。 

使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)

可视化过程
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使用配方

7.2 使用配方 (RT Professional)

可视化过程
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使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, 
Comfort Panels) 8
8.1 基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

8.1.1 报表 (RT Professional)

简介

报表用于记录过程数据以及所处理的生产周期。以便创建诸如常规的轮班报表、输出批生产

数据，或者生产过程以便进行质量控制 (QC)。 

创建报表 
在“报表”(Reports) 编辑器中创建并编辑报表。在此编辑器中，可组态下列报表条目：

• 外观

在“巡视”窗口中，可以指定报表的外观布局。例如，在此窗口中指定报表的页面格式、

页边距、封面、封底、页眉或者页脚。 
此外，在运行系统专业版中的报表中，还可以指定输出不同页面时是否带有水印。

• 内容

在工作区，可以指定报表的内容、轮班报警等信息。为此，将相应的对象插入详细信息

页面中。 
还可以根据需要设计封面、封底、页眉和页脚。对于带水印的页面，将创建附加页面作为

“背景图像”(background image) 包含在输出中。

模块化结构方便用户组态报表，以满足所有应用的要求。 

说明

在不支持报表的 HMI 设备上，“报表”(Reports) 编辑器不可用。

可视化过程
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报表输出

在运行系统中，可按时间或事件驱动输出。

• 时间驱动：在特定日期、时间或时间间隔自动打印。

• 事件驱动：由特定事件（例如单击按钮或超过限值）启动打印。

运行系统的版本不同，报表输出的组态也不同。 
在运行系统高级版中，在 HMI 设备的默认打印机上可以打印已组态的报表。

对于运行系统专业版，通过一个打印作业可以：

• 输出所选页面，或者输出报表的所有页面

• 输出所有数据，或仅输出指定时间段内的数据

• 输出报表到打印机或文件

• 是否允许操作员为报表输出选择打印机，以及是否可以修改报表输出的页码范围

• 是否在组态的应用程序窗口的打印作业列表中相应显示所输出的报表

画面对象的打印功能

运行系统专业版中的某些画面对象（例如报警视图），包含有默认的报表输出按钮功能（打

印机图标）。WinCC 可以使用预定义的系统报表输出报表。可以根据需要定制这些系统报

表；或者使用自己设计的报表替换系统报表。 

参见

报表结构 (页 1333)
创建报表  (页 1345)
报表结构 (页 1335)
制作报表的原理 (页 1341)
报表输出原理 (页 1363)
系统跟踪和系统打印作业的基本知识 (页 1369)

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.1 基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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8.1.2 报表结构 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

WinCC 中的报表包含多个可根据需要启用或禁用的部分。 

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.1 基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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报表的各部分

下图显示了“报表”编辑器中报表的各个部分的示例。

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.1 基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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标题页/封底     
标题页包含有关报表内容的重要信息。 例如，封底用于提供值班经理或服务技术人员的联

络信息之类的情况。 标题页和封底分别在单独的页面上输出。 它们都只占一页，未使用分

页符。 

详细信息页面

组态运行时数据（例如，报表的详细信息页面上的配方或报警报表）的输出。 
使用详细信息页面上的快捷菜单，插入附加详细信息页面或更改其顺序。 

页眉和页脚

在报表的每个详细信息页面上输出页眉和页脚。 通常在页眉和页脚中插入页码或日期。 

参见

创建报表  (页 1345)
报表 (页 1331)
准备报表的准则 (页 1338)

8.1.3 报表结构 (RT Professional)

简介

WinCC 中的报表由多个部分组成，这些部分可根据需要进行启用或禁用。

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.1 基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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报表的各个部分

下图中的示例显示了“报表”(Reports) 编辑器中报表的各个部分。

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.1 基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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标题页和封底         
标题页包含有关报表内容的重要信息。封底可用于提供公司信息，例如值班经理或服务技术

人员的联络信息。标题页和封底将作为单独的页输出。输出页具有精确长度且没有分页符，

而不管是否在该页上组态了要输出的动态对象。 

详情页面     
可在报表的详情页上组态运行系统数据（如配方或报警报表）的输出。 
使用详情页面上的快捷菜单，可插入附加详情页面或更改页面的顺序。

页眉和页脚         
在报表的每个详情页面上输出页眉和页脚。通常，可以在页眉和页脚中插入项目名称、报表

名称、页码或日期。

水印     
标题页、详情页和封底在输出时可带有水印。可在页面上重叠水印而将其打印出来。 
借助于水印，可以在具有可变长度的对象“B”旁边输出对象“A”，而不用将对象“A”移位。示例：

要在所有页面上的表格 (B) 的旁边输出一个输出域 (A)。
标题页和封底以及详情页具有单独的水印。 

参见

报表 (页 1331)
制作报表的原理 (页 1341)
创建报表  (页 1345)

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.1 基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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8.2 使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

8.2.1 创建报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

8.2.1.1 准备报表的准则 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

WinCC 中的报表包含多个可根据需要启用或禁用的部分。

• 标题页

• 封底

• 详细信息页面

• 详细信息页面的页眉和页脚

说明

每份报告 多可提供 35 个详细信息页面。

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.2 使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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步骤       
下图显示了创建报表的一般步骤： 

1) 设置取决于所使用的报表对象。 

报表设计工具

可以在“工具”(Tools) 任务卡中找到可用于设计报表的工具。

• 要进行图形设计，请在报表的不同部分中插入“基本对象”(basic objects)、“元

素”(elements) 和“图形”(graphics)。例如，对于页眉中的徽标，页脚中的分隔线和页码。

• 通过使用详细信息页面中的“控件”(Controls)，组态运行时数据的输出。

说明

“画面”编辑器提供了许多用于设计报表的对象，但功能受限。数据输入属性不可用。例

如，报表中的 I/O 域仅用于输出数据。

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.2 使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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对象的位置和大小       
将对象插入在希望在报表中输出的位置。对象以其组态大小输出，具有以下特性： 
在详细信息页面，组态用于以表格形式输出运行时数据的“配方报表”(recipe reports) 或“报

警报表”(alarm reports)。 
• 将根据详细信息页面的宽度自动设置该表格的宽度。您不能修改该宽度。

• WinCC 将根据要在报表中输出的数据内容来自动调整该表格的高度。该表格可延伸至下

一页面。

在详细信息页面中，WinCC 自动将动态长度的表格扩展到下页边距。

下图显示了报表中的详细信息页面及报表在运行系统中的输出的示例：

报表中的详细信息页面 运行系统中的报表输出

附加详细信息页面     
使用详细信息页面上的快捷菜单，插入附加详细信息页面或更改其顺序。

参见

组态报警的报告 (页 950)
报表结构 (页 1333)
创建报表  (页 1345)
管理详细信息页面 (页 1360)
报表中的对象 (页 1389)

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.2 使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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8.2.1.2 制作报表的原理 (RT Professional)

简介

WinCC 中的报表由多个部分组成，这些部分可根据需要进行启用或禁用。

• 标题页

• 封底

• 详情页面

• 详情页面的页眉和页脚

• 标题页、封底、详情页面的水印

说明

每份报告 多可提供 35 个详细信息页面。

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.2 使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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步骤   
下图显示了创建报表的一般步骤：

1) 设置取决于所使用的报表对象。 

用于设计报表的工具

“工具”(Tools) 任务卡上提供了可用于设计报表的对象。 

说明

“画面”(Screens) 编辑器提供了很多用于设计报表的对象，但功能有限。它们没有数据输入

属性。例如，报表中的 I/O 域仅用于输出数据。

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.2 使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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定位对象     
将对象插到希望在报表中将其输出的位置上。但是应该注意，输出报表时，WinCC 会忽略详

情页面开始处的空白。 上面的对象标记出详情页面在打印页上的开始位置。 
下图中的示例显示了报表中的详情页面及其在运行系统中的输出：

报表中的详情页面 运行系统中的报表输出

若要在输出中包括一段空白，请相应地对页眉进行扩展。也可以在详情页面的所需开始位置

上放置一个“看不见的”对象。例如，在白色纸张上看不见的空白行。

对象的大小     
对象将按其组态大小进行输出。 
在详情页面上，请为运行系统数据的输出来组态“控件”和“报表对象”。WinCC 会将运行

系统数据对齐以适合对象边框，这是通过一个特殊功能完成的：如果组态了一个具有动态长

度的对象（例如表格），则 WinCC 会自动调整表格高度以适合要打印的数据量。该表格可

延续到下一页上。WinCC 不会调整超过对象的高度，并可将所有下列对象放置在对象的下面，

正如在详情页面中组态的那样。

下图中的示例显示了报表中的详情页面及其在运行系统中的输出：

报表中的详情页面 运行系统中的报表输出

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.2 使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程
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通常，“控件”和“报表对象”会分配有一个动态长度，并以表格形式输出运行系统数据。

包含以下对象：

• 配方报表

• 报警报表

• 表格视图

• ODBC 数据库表

• 报警序列报表

• CSV 数据源表格

• 控件硬拷贝

• 控制数据

• 控制信息

动态对象旁边的对象     
在详情页面中，不要在具有动态长度的对象旁边放置其它对象。假如不能清晰定义对象的位

置，则 WinCC 在输出这些对象时可能会出错。请将这些对象组态为水印。

下图中的示例显示了报表中的水印和详情页面及其在运行系统中的输出：

报表中的水印和详情页面 运行系统中的报表输出
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标题页和封底       
标题页和封底将作为独立页面分别输出。如果为标题页或封底组态了具有动态长度的对象，

则 WinCC 不会在下一页上继续输出。超过单页输出容量的对象运行系统数据不会在报表中

全部输出。

附加详情页面   
使用详情页面上的快捷菜单，可插入附加详情页面或更改页面的顺序。 

参见

报表设计工具 (页 1347)
用于趋势输出的 CSV 文件 (页 1353)
用于输出表格的 CSV 文件 (页 1355)
连续报警报告 (页 1352)
报表 (页 1331)
报表结构 (页 1335)
创建报表  (页 1345)
管理详细信息页面 (页 1360)
报表输出原理 (页 1363)
报表中的对象 (页 1389)

8.2.1.3 创建报表  (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

要求

打开了包含有一个 HMI 设备的项目。 

步骤   
要创建报表，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中双击“报表”下的“添加新报表”(Add new report)。
在“报表”(Reports) 编辑器中，将显示一个新的空白报表。 

2. 在报表的快捷菜单中选择“报表属性”(Report properties) 命令。
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3. 在“巡视”窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 区域中，指定是
否要组态报表的态“封面”、“封底”、“页眉”和“页脚”。
将相应地更新报表部分。

4. 在“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout) 下，可以组态报表的格式、页面布
局和页边距。

5. 在“属性 > 属性 > 其它”(Properties > Properties > Miscellaneous) 下，可以输入有一定含义的
报表名称。

6. 根据需要设计报表的各部分。 
从“工具”(Tools) 任务卡中，可以将所需的基本对象、元件、图形图像和控件拖放到指定位置。
或者，您也可以将已组态的对象从画面复制或移动到报表中。 

7. 然后在“巡视”窗口中组态对象： 

参见

报表设计工具 (页 1347)
用于趋势输出的 CSV 文件 (页 1353)
用于输出表格的 CSV 文件 (页 1355)
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连续报警报告 (页 1352)
组态报警的报告 (页 950)
报表 (页 1331)
报表结构 (页 1333)
报表结构 (页 1335)
制作报表的原理 (页 1341)
使用对象 (页 1373)
报表中的对象 (页 1389)

8.2.1.4 报表设计工具 (RT Professional)

用于设计报表的工具   
在“报表”(Reports) 编辑器中，可使用“工具”(Tools) 任务卡来设计报表： 
• 对于图形设计，可在报表的不同部分插入“基本对象”、“元素”和“图形”。例如，可

为页眉中的徽标插入分隔线并在页脚中插入页码。

• 使用详情页面中的“控件”(Controls)，可组态运行系统数据的输出。

• 如果希望针对画面对象的打印功能使用自己的报表而不使用系统报表，请通过“报表对

象”(Report objects) 来组态运行系统数据的输出。

说明

“画面”(Screens) 编辑器提供了很多可用来设计报表的对象，不过，这些对象的功能有限。

它们没有数据输入属性。例如，报表中的 I/O 域仅用于输出数据。

元素     
下表提供了“元素”(Elements) 面板的各个对象的总览信息：

对象 应用

日期/时间域 用于输出当前日期和时间

可以自定义输出格式。

I/O 域 用于输出过程值

可以在不同输出格式之间进行选择。
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对象 应用

项目名称 用于输出项目名称

输出名称时可带或不带路径定义。

报表名称 用于输出报表名称

页码 用于输出页码和总页数

可以自定义输出格式。

以表格形式输出数据     
为了以表格形式进行时间驱动或事件驱动的数据输出，请组态报表中的以下控件：

控件 在报表中使用

表格视图 用于一个或多个记录变量的值的时间驱动输出

表格的每一行都代表指定时刻所选记录变量的状态。

ODBC 数据库表 用于输出不是来自于 WinCC 的数据

数据将通过 ODBC 接口以表格形式输出。

CSV 数据源表格 用于输出 CSV 文件的数据 
CSV 文件的数据必须符合特定结构。可以选择 CSV 文件，或者组态

一个变量以便动态选择 CSV 文件。

打印功能已集成在“画面”(Screens) 编辑器的“表格视图”(Table view) 控件中（运行系统中

的按钮）。“表格视图”(Table view) 使用预组态的系统报表进行打印。您可以在系统报表中

指定是输出所有数据还是仅输出显示在对象中的当前数据（快照）。您可以根据自己的要求

来使用系统报表，或者使用单独设计的报表而不使用系统报表。
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以趋势形式输出数据     
为了以趋势形式进行时间驱动或事件驱动的数据输出，请组态报表中的以下控件：

控件 在报表中使用

报表中的 f(t) 趋势视

图

用于将记录变量作为时间的函数输出

报表中的 f(x) 趋势视

图

用于将记录变量作为其它记录变量的函数输出，例如作为压力函数

的时间曲线

还可以比较该趋势与设定的趋势。

CSV 数据源趋势 用于输出 CSV 文件的数据 
CSV 文件的数据必须符合特定结构。可以选择 CSV 文件，或者组态

一个变量以便动态选择 CSV 文件。

打印功能已集成在“画面”(Screens) 编辑器的“f(t) 趋势视图”(f(t) trend view) 和“f(x) 趋势视

图”(f(x) trend view) 控件中（运行系统中的按钮）。为了进行打印，这些控件使用预组态的

系统报表，您可以对这些报表进行自定义以满足自己的要求。

配方的输出     
为了进行时间驱动或事件驱动的配方数据输出，请组态报表中的以下控件：

控件 在报表中使用

配方视图 用于输出配方元素

打印功能已集成在“画面”(Screens) 编辑器的“配方视图”(Recipe view) 控件中（运行系统中

的按钮）。此控件使用预组态的系统报表进行打印。您可以在系统报表中指定是输出所有数

据还是仅输出显示在对象中的当前数据（快照）。您可以根据自己的要求来使用系统报表，

或者使用单独设计的报表而不使用系统报表。

输出报警     
WinCC 提供了多个用于报警报告的选项。

为了进行时间驱动或事件驱动的报警输出，请组态报表中的以下控件：

控件 在报表中使用

报警视图 用于输出在工厂的生产过程中发生的报警。

WinCC 可输出当前报警、抑制的报警或历史报警列表（短期）中的

报警，具体情况取决于组态。
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打印功能已集成在“画面”(Screens) 编辑器的“报警视图”(Alarm view) 控件中（运行系统中

的按钮）。此控件使用预组态的系统报表进行打印。您可以在系统报表中指定是输出所有报

警还是仅输出显示在对象中的当前报警（快照）。您可以根据自己的要求来使用系统报表，

或者使用单独设计的报表而不使用系统报表。

WinCC 可让您在运行系统启动后连续输出报警，例如，输出到行式打印机。您所要做的只是

将此输出激活。WinCC 提供了两个预组态的系统报表，您可对它们进行调整以满足自己的需

要：一个报表行布局中的输出，另一个报表用于页面布局中的输出。 

从运行系统输出快照     
若要在报表中输出运行系统的快照，请组态报表中的以下控件：

控件 在报表中使用

硬拷贝 用于从运行系统输出快照

根据组态情况，WinCC 可以输出画面、活动窗口或所选画面区域的

整个内容。

通过 ODBC 接口进行数据输出     
若要使用 ODBC 接口从外部源读取数据并将数据输出到报表中，请组态报表中的以下控件。 

控件 在报表中使用

ODBC 数据库域 用于输出外部数据库表域的数据

ODBC 数据库表 用于输出外部数据库表 

报表对象     
某些画面对象（例如报警视图），包含有默认的报表输出按钮功能（打印机图标）。 
对于要用于打印画面对象的报表（而不是预组态的系统报表），请通过“报表对象”(Report 
objects) 来组态运行系统数据的输出。
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下表列出了可在报表中使用的报表对象：

对象 在报表中使用

控件硬拷贝 输出运行系统中显示的画面对象（快照）

控制数据 用于输出画面对象的当前数据

数据将以表格形式输出

控制信息 输出数据源，例如窗口标题、对象名称或画面名称

参见

创建报表  (页 1345)
制作报表的原理 (页 1341)
控制数据 (页 1390)
控制硬拷贝 (页 1391)
控制信息 (页 1393)
CSV 数据源趋势 (页 1394)
CSV 数据源表格 (页 1395)
日期/时间域 (页 1397)
报表中的 f(t) 趋势视图 (页 1400)
报表中的 f(x) 趋势视图 (页 1401)
硬拷贝 (页 1404)
报表中的报警视图 (页 1405)
ODBC 数据库域 (页 1409)
ODBC 数据库表 (页 1410)
项目名称 (页 1413)
报表名称 (页 1414)
报表中的配方视图 (页 1415)
页码 (页 1418)
报表中的表格视图 (页 1420)
连续报警报告 (页 1352)
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8.2.1.5 连续报警报告 (RT Professional)

报警序列报表    
报警序列报表将按时间顺序连续输出 HMI 设备上发生的报警，例如，输出到行式打印机。   
若要使用预组态的报警序列报表，只需将其激活即可。 
例如，如果只想输出特定报警，请对报表进行调整以满足自己的需要。 

激活和组态

预组态报警序列报表的输出可在“报警序列报表”(Alarm sequence report) 系统打印作业中

进行组态。 
在运行系统启动时自动运行系统打印作业： 
• 在 HMI 设备的运行系统设置中，激活“服务 > WinCC 运行系统启动序列 > 报警序列报

表”(Services > Start sequence of WinCC Runtime > Alarm sequence report)。
报警序列报表将以默认的行布局输出到行式打印机。 
以页面布局输出报警报表：

• 打开“报警序列报表”(Alarm sequence report) 系统打印作业，然后禁用“属性 > 属性 > 
常规”(Properties > Properties > General) 下的“使用行报表”(Use line report) 选项。

WinCC 将向系统打印作业分配相应的系统报表。 
自定义系统报表以满足自己的需要：

• “@AlarmSequenceReportForPagePrinter”用于在页面布局中输出

• “@AlarmSequenceReportForLinePrinter”用于在行布局中输出

参见

制作报表的原理 (页 1341)
报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)
报警序列报表 (页 1406)
系统跟踪和系统打印作业的基本知识 (页 1369)
报表中的报警视图 (页 1405)
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8.2.1.6 用于趋势输出的 CSV 文件 (RT Professional)

用于输出趋势的 CSV 文件的要求   
要在表格中输出，必须定义 CSV 文件中的数据结构。

在报表中，通过“CSV 数据源趋势”对象可以在趋势中查看 CSV 文件中的数据。 CSV 文件的

数据必须符合下述结构。 
CSV 文件中还必须有包含图形对象不同部分的一个段。 反过来，每段都可以包含多行。 下
列段是必须的：

• “图形”(Graph)： 包含趋势数目以及与图形对象的可视化相关的技术规格

• “趋势”(Trends)： 包含关于趋势可视化的信息

• “趋势值”(Trend values) 包含趋势的值

所有段中的语法相同。 在第一行中标记有段开始，并定义了图形数据的解释。 有个段中的

其它行则包含有图像对象或趋势的实际值。

使用分号分隔各个数值。 插入分行符，标记行的结束。

“图形”段：

“图形”段的第一行必须包含下列条目：

#Trend_T; Name; Curves; DateFrom; DateTo; Common Y-Axis; Font; Fontsize
第二行必须包含图形对象的值。

名称 含义 备注

Name 趋势视图或文件的名称  
Curves 趋势数目  
DateFrom 起始时间 表示：2000-10-30 

10:15:00.000 2000-10-30 
10:15:00.000

DateTo 结束时间 表示：2000-10-30 
10:15:00.000 2000-10-30 
10:15:00.000

Common Y-Axis 公共 Y 轴  
Font 字体  
Fontsize 字号  
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示例：

直线 内容

1 #Trend_T; Name; Curves; DateFrom; DateTo; Common Y-Axis; Font; Fontsize
2 "TrendControl1";3;"2001-10-10 16:30:00.000";"2001-10-10 

16:40:00.000";0;"Arial";10

“趋势”段：

“趋势”(Trend) 段的第一行必须包含下列条目：

#Curve; Num; Name; Count; dMin; dMax; Color; Width; CurveType;  Filling
对于在图形对象中可视化的每个趋势，该段必须包含一个指定趋势值的单独行。

名称 含义 备注

Num 趋势数 从 0 开始

Name 趋势名称  
Count 数值数目  
dMin 趋势的下限（用于标定）  
dMax 趋势的上限（用于标定）  
Color Y 轴的颜色 以十六进制表示

Width 线的宽度，以点为单位 例如 1.5
CurveType 趋势类型 LINE、DOTS、STEP
Filling 区域的填充色 0=否，1=是

示例：

直线 内容

1 #Curve; Num; Name; Count; dMin; dMax; Color; Width; CurveType; Filling
2 0;"Temperature";3;10;30;0x00ff0000;1;STEP;0
3 1;"Pressure";5;0;50;0x0000ff00;2;DOTS;0
...  

“趋势值”数据记录的结构

“趋势值”(Trend values) 段的第一行必须包含下列条目：
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#Data; Num; Date; Value; Flags; Color
对于在趋势中可视化的每个值，该段必须包含一个用于指定坐标的单独行。 

名称 含义 备注

Num 趋势数 从 0 开始

Date 趋势的 X 轴上的数值 表示：2000-10-30 
10:15:00.000 2000-10-30 
10:15:00.000

Value 趋势的 Y 轴上的数值  
Flags 限值/时间重叠  
Color 趋势段的颜色 以十六进制表示

如果未定义趋势的颜色，则

趋势使用相应 Y 轴的颜色。

示例：

直线 内容

1 #Data; Num; Date; Value; Flags; Color
2 0;"2001-10-10 16:30:00.000";22;0;0x000000FF
3 0;"2001-10-10 16:31:00.000";24;0;
...  

参见

创建报表  (页 1345)
制作报表的原理 (页 1341)
CSV 数据源趋势 (页 1394)

8.2.1.7 用于输出表格的 CSV 文件 (RT Professional)

要以表格形式输出的 CSV 文件的要求   
在报表中，通过“CSV 数据源趋势”对象可以在表格式报表中查看 CSV 文件中的数据。 CSV 文
件的数据必须符合下述结构。 
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CSV 文件中还必须包含表格不同部分的一个段。 反过来，每段都可以包含多行。 下列段是

必须的：

• “表格”(Table) 指定列数、字体和字号

• “列”(Columns) 指定列的标题、宽度和对齐

• “数据”包含了数据

所有段中的语法相同。 第一行标记段的开始。 该行描述了如何对该段的数据进行解释。 有
个段中的其它行则包含有图像对象或趋势的实际值。

使用分号分隔各个数值。 插入分行符，标记行的结束。

“表格”段

“表格”段的第一行必须包含下列条目：

#Table; Name; Columns; Font; Fontsize
第二行必须包含表格的数值。

名称 含义 备注

Name 表格视图的名称  
Columns 列数  
Font 字体  
Fontsize 字号  

示例：

直线 内容

1 #Table; Name; Columns; Font; Fontsize
2 "Tab_9";4;"Arial";14

“列”段

“列”段的第一行必须包含下列条目：

#Column; Num; Header; Width; Alignment 

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.2 使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程

1356 系统手册, 11/2022, 在线文档



要在图形对象中可视化的每个表格列，语句段必须包含一个指定列数值的单独行。

名称 含义 备注

Num 列号 从 0 开始

Header 列标题  
Width 列宽度的比例 示例： 对于有三列的表格，可以指定以下宽度： 

2、4 和 8 
这样，第三列的输出宽度是第二列的两倍，是第一

列的三倍。

列宽度（单位为字符） = [字符数表示的列宽] x 
[Width] / [列的 Width 所有数值的总数]

Alignme
nt

对齐 Left/Central/Right

示例：

直线 内容

1 #Column; Num; Header; Width; Alignment
2 1;"Number";6;L
3 …
4 …

“数值”段

“数值”段的第一行必须包含下列条目：

#Data; Color; Col1; Col2; Col3; ...
对于表格的每行，此语句段必须包含一个指定相关列数值的单独行。

名称 含义 备注

Color 线条的颜色 在 HTML  中以六位数字的 Hex 数表示： 
0xbbggrr 
(hex blue blue green green red red)

Col1 列 1 中的数据  
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名称 含义 备注

Col2 列 2 中的数据  
Col3 列 3 中的数据  

示例：

直线 内容

1 #Data; Color; Col1; Col2; Col3; Col4
2 0xFF00FF;"05/06/02";"15.55.53";86;"+/-"
3 0x32b400;"05/06/02";"15.55.54";87;"+/-"
4 0x32b400;"05/06/02";"16.00.00";82;"+/-"

在电子表格程序中准备数据

如上面示例中所示，语句段第一行中的第一个值代表语句段标识符，例如，“#Data”是“Values”
语句段的标识符。 语句段的下一行则不包含此标识符。  
如果使用诸如 Microsoft Excel 的电子表格程序来处理一个语句段（CSV 文件）中的各语句行，

则列标题和数值将会不同。

为了避免此问题，在包含实际值的行的起始处插入一个分号“;”作为通配符：

• 之后便可以通过 EXCEL 对列标题和数值进行正确地垂直排列了。

• WinCC 将忽略一行开始处的分号“;”，在趋势或表格中正确输出数据。

示例：

直线 内容

1 #Data; Color; Col1; Col2; Col3; Col4
2 ;0xFF00FF;"05/06/02";"15.55.53";86;"+/-"
3 ;0x32b400;"05/06/02";"15.55.54";87;"+/-"

用于格式化数值的控制字符

控制字符用于指定数值属性，例如颜色、字体或对齐等。 控制字符始终位于数值的前面。 可
将多个控制字符进行组合： 例如，“<B><U>output text”将为词组“output text”加粗和加下划

线格式。 不区分大小写文本。
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下表提供了控制字符总览：

<END> 结束一个控制字符序列。 其它文本仍按指定的格式提供。

<COLOR=#rrggbb> 字体颜色；以六位数字的 Hex 数表示，字节顺序为： #rrggbb 
(red red green green blue blue)

<BGCOLOR=#rrggbb> 十六进制数表示的背景色

<B> 粗体

<U> 加下划线

<I> 斜体

<STRIKE> 加删除线

<ALIGN=left> 文本左对齐

<ALIGN=center> 文本居中

<ALIGN=right> 文本右对齐

说明

颜色定义的不同表示方式

由六位数字的十六进制数来定义颜色。

在“数值”语句段中，线条颜色的表示方式与 HTML 中的表示方式相同，字节顺序如下：

0xbbggrr (blue blue green green red red)。
要格式化单个数值，则使用相反的顺列来定义控制字节 <Color> 中的颜色： 
#rrggbb (red red green green blue blue)。

参见

创建报表  (页 1345)
制作报表的原理 (页 1341)
CSV 数据源表格 (页 1395)
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8.2.1.8 管理详细信息页面 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

添加详细信息页面    
1. 打开详细信息页面的快捷菜单。

2. 选择命令“页面”>“在前面插入页面”或“页面”>“在后面插入页面”(Pages > Insert page before" 
or "Pages > Insert page after)。
根据所选的命令，将在现有详细信息页面的前面或后面插入新的详细信息页面。

删除详细信息页面     
1. 打开要删除的详细信息页面的快捷菜单。

2. 选择命令“页面”>“删除详细信息页面”(Pages > Delete detail page)。
删除详细信息页面。 

排序详细信息页面     
1. 打开要移动的详细信息页面的快捷菜单。

2. 选择命令“页面 > 移动到上一页”(Pages > Move one page up) 或“页面 > 移动到下一页”(Pages 
> Move one page up)。
根据所选的命令，详细信息页面将向上或向下移动。

显示和隐藏各部分    
1. 要显示或隐藏指定部分，可以点击工作区中这一部分标题栏中的加号或减号。 
2. 如果要显示或隐藏报表的所有部分，请在报表快捷菜单中选择命令“显示所有页面”(Show all 

pages) 或“隐藏所有页面”(Hide all pages)。

参见

报表结构 (页 1333)
报表结构 (页 1335)
制作报表的原理 (页 1341)
准备报表的准则 (页 1338)
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8.2.2 报表输出 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

8.2.2.1 报表输出 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

报表输出原理 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介   
在运行系统高级版中，可按时间或事件驱动输出。 

组态的步骤  
组态由事件驱动输出报表：

• 将通过按钮或带有“PrintReport”系统函数的变量来组态事件。

组态由事件驱动输出报表：

• 在计划任务中，组态一个“打印作业”(Print job) 任务，为其分配所需要的报表。

在任务属性中，指定输出报表的时间和频率。

运行系统中输出报表

在 HMI 设备的控制面板上，报表将输出到已指定为默认打印机的打印机上。 
为 HMI 设备启用的默认打印机位于“打印机列表”(Printer list) 中。 有关“打印机列表”(Printer 
list) 的详细信息，请参见西门子客户支持网页以及文章 ID“11376409”。

参见

组态报警的报告 (页 950)
报表输出概述 (页 1361)

8.2.2.2 报表输出 (RT Professional)

报表输出概述 (RT Professional)

简介 
在运行系统中，可按时间或事件驱动输出。  
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也可以在运行系统中以列表形式显示未决的打印作业。 操作员可以使用此打印作业列表来

决定要输出的报表。

事件驱动的输出   
在发生某个事件之后输出报表。

示例：

• 当变量值发生变化或超过限制值时输出报表。

• 报警到达、离去或被确认

• 操作员执行了某个操作，例如点击了一个按钮

由时间驱动的输出

自动输出报表。

示例：

• 在指定的日期输出报表一次，例如在 2010 年 12 月 31 日 6:30 AM
• 周期性地定期输出报表，例如在每天早晨 8 点，或每周一下午 6 点

组态的步骤 
运行系统的版本不同，时间驱动或事件驱动的报表输出的组态也不同。 
若要在运行系统中显示打印作业列表，请组态画面中的“应用程序窗口”(Application 
window) 控件。 应用程序窗口可显示所有打印作业或仅显示所选的打印作业，具体情况取

决于组态。 

参见

创建打印作业 (页 1364)
在计划任务中组态打印作业的自动启动 (页 1368)
报表输出原理 (页 1361)
计划任务 (页 1942)
系统报表和系统打印作业 (页 1369)
报表输出 (页 1361)
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报表输出原理 (RT Professional)

简介

在运行系统专业中，可按时间或事件驱动输出。  

组态步骤   
• 在“报表”(Reports) 下，创建一个打印作业，为其分配所需的报表。

在打印作业属性中，指定报表的页数、时间范围和输出格式（打印机或文件）。

• 要组态按时间驱动输出，则在计划任务中创建一个类型为“打印作业”(Print job) 的任务，

为此任务分配所需要的打印作业。

在任务属性中，指定输出报表的时间和频率。

• 若要组态事件驱动的输出，请为所选对象组态一个事件，以便运行用于调用“PrintJob”函
数的 C 脚本，例如

– ReportJob("<Name of print job>","PRINTJOB");  用于输出打印作业

– ReportJob("<Name of print job>","PREVIEW");  用于输出打印预览

说明

带有预组态报表输出的画面对象

某些画面对象（例如报警视图），包含有默认的报表输出按钮功能（打印机图标）。 可以

选择修改默认的系统报表，或者使用单独设计的报表。

运行系统中输出报表

根据具体组态，将以如下方式写入报表：

• 在 HMI 设备的控制面板中指定为默认打印机的打印机上。

为 HMI 设备启用的默认打印机位于“打印机列表”(Printer list) 中。 有关“打印机列

表”(Printer list) 的详细信息，请参见西门子服务与支持网页以及文章 ID“11376409”。
• 在可用于该 HMI 设备的网络打印机上。

• 在 EMF 格式的文件中。

输出报表

报表以图形模式输出到打印机。由于累积了大量的数据，不推荐使用串行打印机。
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为确保正确输出，打印机必须支持报表的纸张格式和页面布局。

说明

报表中的变量值在打印时被读取和输出。 在打印包含多页的报表时，从打印第一页到 后

一页之间可能会相隔较长的时间。 这可能会导致同一个变量在 后一页上输出与第一页不

同的值。

参见

报表 (页 1331)
创建打印作业 (页 1364)
在计划任务中组态打印作业的自动启动 (页 1368)
系统报表和系统打印作业 (页 1369)

创建打印作业 (RT Professional)

简介 
在打印作业中需定义下列内容：

• 打印作业的范围： 所有页面，或仅限特定页面

• 时间段，将在此期间内输出报表条目。

• 打印报表的打印机

• 保存报表的文件

要求

“打印报表”(Print jobs) 编辑器打开。
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步骤     
按下述操作创建新打印作业：

1. 在“名称”(Name) 列中，在“<Add>”单元格中双击。
插入一个新打印作业。

2. 在“巡视”窗口的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 对话框中，为打
印作业输入“名称”(Name)，然后选择“报表”(Report)。

3. 在“对话类型”(Dialog type) 下，指定是否允许操作员在输出之前修改报表设置。

4. 在“属性 > 属性 > 页面范围”(Properties > Properties > Page range) 下，指定打印作业输出所
有报表或者仅输出指定的页面。
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5. 在“属性 > 属性 > 时间范围”(Properties > Properties > Time range) 下，指定输出报表条目的
时间段。

6. 如果要打印报表，则在“属性 > 属性 > 输出 > 打印输出”(Properties > Properties > Output > 
Print output) 下启用“打印机”(Printer) 选项。
将报表输出到 HMI 设备的所默认打印机上。 
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7. 如果要将报表输出到不同打印机，则可以选择 多三个打印机。

8. 如果要将报表导出到文件，请选择“属性 > 属性 > 目标文件 > 打印到文件 > 打印到文件 
(*.emf)”(Properties > Properties > Target file > Print to file > Print to file (*.emf))。 
系统使用“目标目录前 ”中的信息和打印时的时间戳创建文件夹名称。 在运行系统项目目
录下的“PRT_OUT”的此名称文件夹中创建报表。

结果

为报表创建了打印作业。

• 对于运行系统中由时间驱动的输出，请在计划任务中创建一个“打印作业”(Print job) 任
务。 将所需的打印作业分配给此任务。

• 对于按事件驱动的输出，为该对象指定一个事件，并运行 C 脚本以调用“PrintJob”功能。
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参见

报表输出原理 (页 1363)
在计划任务中组态打印作业的自动启动 (页 1368)

在计划任务中组态打印作业的自动启动 (RT Professional)

简介

“打印作业”(print job) 类型的任务中将指定自动报表输出的时间和频率（按时间驱动输出）。

要求

• 已经创建一个打印作业。

步骤       
若要创建用于自动启动打印作业的任务，请按以下步骤操作：

1. 在 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings) 中，激活“服务 > WinCC 运行系统启动序
列 > 运行系统中的计划打印作业”(Services > Start sequence of WinCC Runtime > Scheduled 
print jobs in Runtime)。 

2. 在计划任务中创建一个新任务。

3. 在“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 输入任务的“名称”(Name)。
4. 在“类型”(Type) 域中选择“打印作业”(Print job) 设置。

5. 选择所需打印作业。

6. 在“开始时间”(Start time) 下，指定报表输出的时间和频率，例如，每天下午 5 点。

结果

成功创建了以时间驱动报表输出的任务。 
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参见

报表输出原理 (页 1363)
创建打印作业 (页 1364)
打印报表 (页 1387)

8.2.2.3 系统报表和系统打印作业 (RT Professional)

系统跟踪和系统打印作业的基本知识 (RT Professional)

打印画面对象的系统报表和系统打印作业

某些画面对象（例如报警视图），包含有默认的报表输出按钮功能（打印机图标）。 
画面对象的“打印”(Print) 按钮将链接到预组态的系统打印作业。 这样，系统打印作业就可

以输出预组态的系统报表。 
系统报表将输出画面对象的“快照”，或画面对象的“所有数据”。

• 快照： 报表将输出画面对象中当前显示的数据。

• 所有数据： 报表将输出画面对象的所有数据内容。

下表列出了为画面对象预组态的系统报表和系统打印作业。 

画面对象 默认值 打印范围 系统打印作业 系统报表

f(t) 趋势视图 X 快照 Function Trend Control - 
Picture

@Function Trend Control - 
Picture

f(x) 趋势视图 X 快照 Online Trend Control - 
Picture

@Online Trend Control - Picture

表格视图   快照 Online Table Control – 
Picture

@Online Table Control – Picture

X 所有数据 Online Table Control - 
Table

@Online Table Control - Table

报警视图   快照 Alarm Control – Picture @Alarm Control – Picture
X 所有数据 Alarm Control - Table @Alarm Control - Table

配方视图   快照 Recipe Control - Picture @Recipe Control - Picture
X 所有数据 Recipe Control - Table @Recipe Control - Table
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画面对象 默认值 打印范围 系统打印作业 系统报表

数值表   快照 Ruler Control - Picture @Ruler Control - Picture
X 所有数据 Ruler Control - Table @Ruler Control - Table

通常，无需组态报表输出。  自定义系统打印作业或系统报表以满足自己的需要： 您也可以

选择为画面对象分配其它预组态系统打印作业，或已为具有特殊设计的报表的输出而创建的

打印作业。

报警序列报表的系统打印报表和系统打印作业

在系统打印作业中组态报警序列报表的输出。   如果已激活“属性 > 属性 > 常规 > 使用行报

表”(Properties > Properties > General > Use line report)，则 WinCC 会使用具有行布局的报

警序列报表。 如果未激活此选项，则 WinCC 会使用具有页面布局的报警序列报表。

布局 系统打印作业 系统报表

页面布局 Alarm sequence report @AlarmSequenceReportForPagePr
inter

行布局 Alarm sequence report @AlarmSequenceReportForLinePri
nter

参见

连续报警报告 (页 1352)
报表输出原理 (页 1363)

更改系统报表和系统打印作业 (RT Professional)

在项目导航中显示系统报表和系统打印作业

系统报表和系统打印作业存储在项目模板中，不会自动在项目导航中显示。 如果要修改系

统报表或系统打印作业，则需要在项目导航中显示这些报表或作业。 
要执行上述操作，请执行以下步骤：

• 在项目导航中，在“报表”(Reports) 文件夹的快捷菜单中选择命令“添加系统报表”(Add 
system report)。

项目导航也会在“报表”下显示系统报表。 
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“打印作业”(Print jobs) 列表扩展到包含系统打印作业。

更改系统打印作业和系统报表 
修改系统打印作业和系统报表的步骤与“常规”(norma) 打印作业和报表类似；然而却有下

列限制： 
• 对于系统打印作业，不能重命名报表或者更改其默认分配。

• 也不能向系统报表添加详情页面。
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更改的有效性

在项目中，对系统报表和系统打印作业的任何修改都可能影响分配了系统报表或系统打印作

业的所有对象。 

说明

取消更改

若要还原 WinCC 的预组态状态（例如，在报表中意外删除了用于输出数据的控件之后），请

先删除系统报表或系统打印作业，然后在项目树中“Reports”文件夹的快捷菜单中，选择“添

加系统报表”(Add system reports) 命令。 

删除不必要的系统报表和系统打印作业

若要仅显示项目中使用的报表和打印作业（例如在移植之后），可以使用快捷菜单来删除系

统报表和系统打印作业。 
如果删除的报表或删除的打印作业正在项目中使用，则将使用在 WinCC 中预组态的系统报

表和系统打印作业。

若要再次显示所有系统报表和系统打印作业，请在项目树中“Reports”文件夹的快捷菜单中选

择命令“添加系统报表”(Add system reports)。
• 任何已删除的系统报表和系统打印作业都将再次显示。 预组态的 WinCC 状态得到还原。 

不会重建删除时的状态。

• 所有其它系统报表和系统打印作业保持不变。

参见

系统跟踪和系统打印作业的基本知识 (页 1369)

为画面对象的报表输出创建一个特殊布局 (RT Professional)

简介

如果不想使用已经链接到画面对象的默认系统打印作业（包括系统报表）输出报表，则需要

为此画面对象分配一个不同的系统打印作业、或带有特殊布局的报表。
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使用不同的系统打印作业 
按如下操作，为画面对象分配一个不同的系统打印作业：

1. 选择画面对象。

2. 在“属性 > 属性 > 常规 > 打印”(Properties > Properties > General > Print) 下选择系统打印作业。

使用一个带有特殊布局的报表

按如下操作，使用一个带有特殊布局的报表：

1. 创建报表。

2. 定义详细信息页面的内容。

– 要输出当前在画面对象中显示的数据的快照，插入“控件硬拷贝”(Control Hardcopy) 
报表对象。

– 若要输出当前包含在画面对象中的所有表格形式的报表数据，请插入“控件数

据”(Control Data) 报表对象。

– 若要在报表中包含数据源（例如窗口标题、对象或画面的名称），请插入“控制画

面”(Control Screen) 报表对象。

3. 创建一个打印作业，将其分配给报表。

4. 在“属性 > 属性 > 常规 > 打印”(Properties > Properties > General > Print) 下选择系统，然后
选择打印作业。 

8.2.3 使用对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

8.2.3.1 插入对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介         
在“画面”或“报告”编辑器中，将对象插入“工具箱”(Toolbox) 任务卡中。使用鼠标将对

象拖入工作区。粘贴对象时，可以保持对象原始大小，也可以进行缩放。 
另外，还可以通过剪贴板将对象在编辑器之间进行复制或者移动，例如，将一个画面对象传

送到报告中。也可以使用鼠标替代剪贴板来进行复制和移动：

• 复制：<Ctrl + 拖放>
• 移动：拖放

说明

精简系列面板

“报表”编辑器不可用于精简系列面板。
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要求

打开“工具”任务卡。

以标准大小插入对象

1. 在“工具箱”任务卡中选择所需的图形对象，或在 WinCC 图形文件夹中选择所需的图形。
当工作区上移动光标时，光标会变成带有附加对象图标的十字准线。 

2. 单击工作区中要插入对象或图形的位置。
对象就以标准大小插入到了工作区中的所需位置。 

还可以在“工具箱”(Toolbox) 任务卡中双击该对象。

复制对象

1. 选择所需的对象。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
3. 单击目标位置，然后在快捷菜单中选择“粘贴”(Paste)。
WinCC 即在目标位置处插入此对象的副本。只能更改适合相应上下文的属性。 
示例：在“画面”(Screens) 编辑器中，可以将 I/O 域的模式设置为输入和输出。在“报

告”(Reports) 编辑器中，将模式设置为“输出”。 
原始对象和副本并未互连，将单独对其进行组态。

插入线条

1. 在“工具”任务卡中选择所需图形对象。

2. 单击工作区域中的某个位置。即插入标准大小的线条。 

插入多边形或折线

1. 在“工具”任务卡中选择所需对象“折线”或“多边形”。

2. 单击工作区域中的某个位置。这将确定对象的起点。

3. 单击工作区域中的另一处位置。设置交叉点。

4. 为每个添加的交叉点，单击其在工作区域中的相应位置。

5. 双击工作区域中的某个位置。设置 后一个交叉点。
这将确定多边形或折线的所有点。

说明

精简系列面板

“多边形”和“折线”对象不可用于精简系列面板。
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说明

如果要插入同类型的多个对象，可使用“标记”功能。这样可避免在每次插入对象前都必须在

“工具”任务卡中重新选择该对象。为此，在“工具”任务卡的工具栏中选择  图标。

8.2.3.2 删除对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介   
可以单独删除对象或选择多个同时删除。 

要求

已打开至少包含一个对象的工作区。

步骤

1. 选择要删除的对象。
为了删除多个对象，按住 <Shift> 键并逐个选择要删除的对象。 或者，通过鼠标拖放 大化
目标对象的区域。 

2. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete)。

结果

选定对象即删除。 

8.2.3.3 插入多个相同类型的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

WinCC 中可以直接逐个“标记”多个类型相同的对象，即可以直接粘贴而无需每次再重新选

择对象。 此外，您还可以多次选择所插入的对象。         

要求

打开“工具”任务卡。
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插入多个同类型对象

1. 在“工具”任务卡中选择要插入的对象。

2. 单击“工具”任务卡工具栏中的  图标。
“标记”功能即激活。

3. 要以标准大小插入对象，单击工作区中相关的插入位置。
要以非标准大小插入对象，将鼠标指针置于工作区中的所需位置。 按下鼠标左键并将对象拖
动至所需要的大小。
在您释放鼠标按钮之后，对象即会插入到工作区中。

4. 重复步骤 3 以插入更多相同类型的对象。

5. 再次单击  图标。
“标记”功能即禁用。

说明

可以使用鼠标拖放 +<CTRL> 功能复制现有的对象。 在这种情况中，现有对象不被移动。 
而是将该对象的副本粘贴到新的位置。

插入并放大对象

1. 从“工具”任务卡插入所需对象。

2. 按 <Ctrl> 键，并将光标置于下图所示的控制点之一。

3. 按住鼠标左键的同时，向右和/或向下拖动拖动点。

4. 如果持续移动光标，则对象会根据可用空间放大。
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结果

在画面中粘贴并标记了对象。

8.2.3.4 定位对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

选择对象时，对象被带有调整大小拖动点矩形包围。此矩形是选择矩形。通过包围对象的矩

形左上角的坐标来定义对象位置。     

说明

如果此位置在工作区域以外，对象就不会显示在运行系统中。

位置和对齐方式

可以在工作区域中显示网格。通过以下 3 个选项可以轻松定位对象：

• “网格对齐”(Snap to grid)：重新定位对象时，将自动与网格对齐并粘贴到网格上。如果

按住 <Alt> 键，对象则不再与网格对齐。

• “对象对齐”(Snap to objects)：重新定位对象时，将以帮助行形式进行显示。在定位过程

中，可以使用其它对象进行定位。

• “无”(None)：可以将对象定位到任何位置。 
通过如下步骤，可以激活和禁用网格和选项： 
• 在“选项 > 设置 > 可视化 > 画面”(Options > Settings > Visualization > Screen) 菜单中

• 在“布局 > 网格”(Layout > Grid) 任务卡中

要求

已打开至少包含一个对象的工作区。
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步骤

1. 选择想要移动的对象。
用带有尺寸控制点的矩形将所选对象框起。

2. 左键单击对象，并按住鼠标按钮。

3. 将鼠标指针移动到新位置。
对象的轮廓随鼠标的移动而移动，定位对象的新位置。

对象开始时保持在其原位置。

4. 现在释放鼠标按钮。
对象将移动到选择矩形轮廓所指示的位置。

其它方法

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“位置和大小”下输入位置的 X 和 Y 值。

结果

对象显示在其新的位置。 

8.2.3.5 向前或向后移动对象（基本版、高级版、专业版） (RT Professional, RT Advanced, Panels, 
Comfort Panels)

简介

可使用所选对象快捷菜单或工具栏中的“顺序”功能将所选对象移动到对象层内其它对象的

前面或后面。    

说明

ActiveX 控件始终位于对象层的前面（.NET 属性）。

要求

已经打开一个画面，该画面某层中包含有多个对象。
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步骤

1. 选择要向前或向后移动的对象。

2. 从快捷菜单中选择“排序”命令和下列命令之一：

图标 描述

将所选对象移动到同一层所有其它对象的前面

将所选对象移动到同一层 下面的位置

将所选对象上移一个位置

将所选对象下移一个位置

其它方法

1. 打开“布局”任务卡的“层”选项板。

2. 浏览到所需对象。

3. 按住鼠标按钮并将树形结构中的对象拖动到层中的所需位置。

4. 现在释放鼠标按钮。

结果

对象向前或向后移动。 

8.2.3.6 调整对象大小 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

选择对象时，通过一个矩形方框将整个对象框起。 下列选项可用于调整对象的大小： 
• 使用鼠标拖动该矩形方框。

• 在“巡视”窗口中修改“大小”(Size) 属性。

要求

已打开至少包含一个对象的工作区。
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步骤     
1. 选择想要调整其大小的对象。

显示选择矩形。 下图展示了一个已选对象：

2. 将矩形的尺寸控制点拖动到一个新位置。
对象的大小已改变。

– 如果设置“网格对齐”(Snap to grid) 功能，则对象大小将与网格图案对齐。

– 按下 <ALT> 后，在拖动对象期间该功能禁用。

要让对象按一定比例缩放，可在使用鼠标更改大小时按住 <Shift> 键。

其它方法

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 在“位置和大小”(Position & Size) 下，输入对象的大小。

使对象大小一致     
1. 选择对象。

2. 现在，单击下列其中一个按钮：  或  或  
所选对象大小互相匹配。

以下画面显示了如何将所选对象调整到参考对象的高度：
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图标 描述

  将所选对象与参考对象的宽度对齐。

  将所选对象与参考对象的高度对齐。

  将所选对象与参考对象的宽度和高度对齐。

结果

对象将以新大小显示。 

8.2.3.7 选择多个对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介    
选择想相互对齐或更改全局属性的所有对象。 这一操作过程称为“多项选择”(multiple 
selection)。 
“巡视”窗口显示所选对象的所有属性。 
现在可使用多种方法一次选择多个对象：

• 在对象周围绘制一个选择框。

• 按住 <Shift> 键，然后单击所需对象。

多项选择的选择框

选择框包围多项选择的所有对象。 这种选择框与框起单个对象的矩形相当。

选择框不可见。 进行多项选择时，将显示下列框：

• 参考对象以其周围的矩形指示。

• 其它所选对象以短划线边框指示。
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指定参考对象   
参考对象是用于定位其它对象的对象。 一个带有句柄的矩形框住引用对象。 下图展示了带

有另外两个所选对象的参考对象：

参考对象的指定有以下可选方式：

• 通过多项选择来选择对象。 先选择的对象就是参考对象。

• 在对象周围绘制一个选择框。 参考对象被自动编译。 如果希望在选择的对象中指定一个

不同的对象作为参考对象，可单击所需的对象。 该操作不会取消多项选择。

要求

已打开包含至少两个对象的工作区。

使用选择框选择多个对象

1. 将鼠标指针置于工作区中要选择的某一个对象附近。

2. 按住鼠标按钮，在要选择的对象周围绘制选择框。

或：

1. 按住 <Shift> 键。

2. 连续单击相关对象。
所有选择的对象都由框标识。
先选择的对象被识别为参考对象。

说明

要从多项选择中删除某个对象，可按住 <SHIFT> 并再次单击相关对象。

结果

将选择多个对象。 其中一个对象被识别为参考对象。 现在可以进行下列步骤：

• 更改所有对象的对象属性

• 拖动选择框来放大或缩小所有对象，从而按相同比率调整所有对象的大小
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• 以一个组的形式移动所有对象

• 将其它对象与参考对象对齐

8.2.3.8 重新定位多个对象并调整其大小 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可能的修改

在选择了多个对象之后，编辑这些对象：

• 使用鼠标移位

– 要更改标记对象的绝对位置，可将鼠标指针置于对象上方，然后按住鼠标对多项选择

进行移位操作。

– 要按照相同比率调整所有对象的大小，可拖动参考对象的大小调整拖动点。

• 使用工具栏的图标在工作区移动

– 更改标记对象彼此之间的相对位置

– 对齐标记对象的高度和宽度

• 使用工作区的快捷菜单命令移动

– 更改标记对象彼此之间的相对位置

– 对齐标记对象的高度和宽度

8.2.3.9 对齐对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

步骤

1. 通过多项选择来选择对象。

2. 指定作为参考对象的对象。

3. 在工具栏或快捷菜单中，选择所需命令（请参见下表）。
所选对象将对齐。

对齐对象     
将所选对象与参考对象对齐。 

图标 描述

将所选对象与参考对象的左边缘对齐。 
将所选对象与参考对象的垂直中心坐标轴对齐。 
将所选对象与参考对象的右边缘对齐。 
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图标 描述

将所选对象与参考对象的上边缘对齐。 
将所选对象与参考对象的水平中心坐标轴对齐。 
将所选对象与参考对象的下边缘对齐。 
将所选对象与参考对象的中心点对齐。 
竖直对齐画面中所选的对象。

对象对齐

重新定位对象时，会同时显示帮助线。在定位过程中，可以使用其它对象作为参照。

如果使用键盘，按下 Alt 键。 使用箭头键移动所选对象时，将显示下一个锚点。

均 分布对象     
至少需要选择三个对象。 不需要参考对象。

1. 选择对象。

2. 单击“横向等距分布”(Distribute horizontally equal) 或“纵向等距分布”(Distribute vertically 
equal) 按钮。
等间距分布所选对象。

以下画面显示了如何等间距分布所选对象：
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图标 描述

水平等间距分布对象。 
左侧和 右侧的对象位置保持不变。 所有其它对象在这两个对象之间均

分布。 
垂直等间距分布对象。 
上面和 下面（右侧和左侧）的对象位置保持不变。 所有其它对象在这两

个对象之间均 分布。 

8.2.3.10 旋转对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介   
可以使适当的对象围绕其中心轴以 90 度为增量按顺时针或逆时针旋转。 

说明

并非所有对象都可以旋转。 某些可在画面中旋转的对象在报表中却不能旋转。

还可以使用多项选择功能旋转多个对象。 某些 WinCC 对象（如按钮）不能旋转。

在旋转的对象中，对象中的元素对齐方式将有所变化。 下图显示了在使用不同命令旋转对

象时矩形和椭圆的状态：
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要求

已打开至少包含一个对象的工作区。

步骤

1. 选择要旋转的对象。

2. 单击下列工具栏图标之一：
，将对象围绕其中心点顺时针旋转。 旋转角度为 90 度。
，将对象围绕其中心点逆时针旋转。 旋转角度为 90 度。
，将对象顺时针旋转 180 度。

结果

对象在其新的角度位置显示。 

8.2.3.11 翻转对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可以沿对象的垂直或水平中心坐标轴将其翻转。 翻转对象时，对象中的元素对齐方式将有

所变化。 下图显示了在使用不同命令翻转对象时矩形和椭圆的状态：

要求

已打开至少包含一个对象的画面。
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步骤

1. 选择要翻转的对象。

2. 单击快捷菜单中的“翻转”命令并选择一个显示的选项：

– ，将所选对象沿其垂直中心轴翻转。

– ，将所选对象沿其水平中心轴翻转。

结果

对象在其翻转后的位置显示。 

8.2.4 运行系统中的操作 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

8.2.4.1 打印报表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

在运行系统中打印报表  
如果已组态了一个带有“PrintReport”系统函数的对象，则操作员可在运行系统中打印输出报

表。为此，操作员可使用画面中的“打印报表”(Print report) 按钮。操作员可设置或更改报

表的详细设置。报表将输出到默认打印机上。 

说明

使用面板时请注意，打印过程中可能会裁掉位于报表边缘的对象，具体视所用打印机而定。

请确保报表的尺寸合适。

8.2.4.2 打印报表 (RT Professional)

在运行系统中通过操作员启动报表打印    
在运行系统中，操作员通过使用下列画面对象中的“打印”(Print) 按钮来启动报表打印：

• f(x) 趋势视图

• f(t) 趋势视图

• 表格视图

• 报警视图

• 配方视图
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如果在打印作业中已经指定一个可以显示打印机选择或可以指定属性的对话框，则操作员可

在运行系统中更改这些设置。

如果已经组态了一个按钮，并将其链接到相应的脚本，则操作员可以使用此按钮启动报表打

印输出。

自动启动报表的打印输出

在下列情况下，将在运行系统中自动启动报表的打印输出：

• 已经将打印作业链接到“打印作业”(Print job) 类型的任务。

• 已经将报表打印输出的全局脚本链接到任务上。

• 在 HMI 设备的运行系统设置中的“服务”(Services) 下，请选择“运行系统中的计划打印

作业”(Scheduled print jobs in Runtime)。

打印作业/脚本诊断

在运行系统中进行排队时，可以根据组态，在“打印作业/脚本诊断”对象中显示所有或所

选的打印作业。 根据组态，操作员可以启动报表打印输出，指定打印选项以及在“打印作业/
脚本诊断”对象中显示打印预览。 

参见

报表输出原理 (页 1363)
系统跟踪和系统打印作业的基本知识 (页 1369)
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8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

8.3.1 概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

“报表”编辑器中的对象

“报表”(Reports) 编辑器中提供不同的对象：

• 用于设计报表形式的对象；

例如，“页码”(Page number)、“直线”(Line) 或“圆”(Circle)
• 用于内容输出的对象；

例如，用于报警报表或输出配方的对象

下一部分将介绍具有特殊属性的报表特定对象。 简单设计对象将不再赘述。

8.3.2 审计报表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用

在审计报表时，HMI 设备的审计跟踪内容将作为报表输出。

要求

仅当满足以下要求时，“审计报表”对象才可用：

• HMI 设备支持符合 GMP 的组态。

• 符合 GMP 的组态可在 HMI 设备的运行系统设置中激活。
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请注意，只有在组态了对应的日志后，才会记录操作员操作和系统操作。 

布局

在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。 具体而言，可以

调整以下项：

• 注释的可视性

8.3.3 控制数据 (RT Professional)

应用     
如果要为画面对象的报表输出功能组态带有特殊布局的报表，则需要使用报表对象。

“控制数据”(Control Data) 报表对象以表格形式输出画面对象中包含的所有数据，包括当前

在运行系统的画面对象中不可见的数据。

布局     
在巡视窗口中，自定义框架和颜色设置。特别是，可以修改下列属性：

• 输出内容的控制类型

• 要包含在可视化中的画面对象的控制对象

• 位置和大小
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控制类型

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 控制类型”(Properties > Properties > General > Control 
type) 下，指定是否输出标尺位置处的值、对象内容或对象。 
• 在“f(x) 趋势视图”(f(x) trend view) 和“f(t) 趋势视图”(f(t) trend view) 中，可以选择“标

尺”(Ruler) 或“其它控件”(Other control) 选项。

• 对于所有其它画面对象，选择“其它控件”(Other control)。

画面对象的控制对象

在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 内容”(Properties > Properties > General > 
Content)，以指定是否在画面对象中包括工具栏、状态栏和滚动条。

大小和位置

在“巡视”窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)，指定报表

对象的大小和位置。

表格将按照报表对象的宽度在报表中输出。因此，需要组态具有适宜宽度的报表对象。 

参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.4 控制硬拷贝 (RT Professional)

应用     
如果要为画面对象的报表输出功能组态带有特殊布局的报表，则需要使用报表对象。

“控件硬拷贝”对象将输出画面对象的快照。仅输出在运行系统中的画面对象内显示的数据。
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布局     
在巡视窗口中，自定义框架和颜色设置。 
特别是，可以修改下列属性：

• 输出内容的控制类型

• 指定要在可视化中包含的画面对象的控制对象。

• 大小和位置

控制类型

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 控制类型”(Properties > Properties > General > Control 
type) 下，指定是否输出标尺位置处的值、对象内容或对象。 
• 在“f(x) 趋势视图”(f(x) trend view) 和“f(t) 趋势视图”(f(t) trend view) 中，可以选择“标

尺”(Ruler) 或“其它控件”(Other control) 选项。

• 对于所有其它画面对象，选择“其它控件”(Other control)。

画面对象的控制对象

在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 内容”(Properties > Properties > > Content)，以指定是

否在画面对象中包括工具栏、状态栏和滚动条。

大小和位置

在“巡视”窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)，指定报表

对象的大小和位置。

在报表中，可以调整画面对象的大小，使其适合报表对象的边框范围。因此，需要组态大小

合适的报表对象。 

参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)
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8.3.5 控制信息 (RT Professional)

应用     
如果要为画面对象的报表输出功能组态带有特殊布局的报表，则需要使用报表对象。

“控制信息”报表对象将输出窗口标题、画面对象名称、或画面名称。例如，可通过这种方

式将数据源包括在报表中。 

布局     
在“巡视”窗口中定制边框、颜色、字体和字号设置。特别是，可以修改下列属性：

• 输出内容的控制类型

• 内容

控制类型

在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 控制类型”(Properties > Properties > General > Control 
type) 下，指定是否输出标尺位置处的值、对象内容或对象。

• 在“f(x) 趋势视图”(f(x) trend view) 和“f(t) 趋势视图”(f(t) trend view) 中，可以选择“标

尺”(Ruler) 或“其它控件”(Other control) 选项。

• 对于所有其它画面对象，选择“其它控件”(Other control)。

内容

在“巡视”窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 内容”(Properties > Properties > General > 
Content)，指定报表对象可以输出的信息：

• 窗口标题

• 对象名称

• 画面的名称
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参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.6 CSV 数据源趋势 (RT Professional)

应用   
“CSV 数据源趋势”对象将“*.csv”格式的文件中的数据以趋势形式输出到报表中。 
根据输出数据的数量，将自动在报表中插入分页符。 在报表中不会更改已组态的宽度。 后
续对象自动后移。 

布局    
在“巡视”窗口中，可以定制对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。 特别是，可以

修改下列属性：

• 数据源

数据源

在“属性 > 属性 > 常规 > 数据源”(Properties > Properties > General > Provider) 下指定数据

源。 可以选择 CSV 文件，或者组态一个内部变量以便动态选择 CSV 文件。 这意味着可以直

接在 HMI 设备上更改数据输出。 变量的数据类型必须是“String”或“WString”。

说明

要在趋势中可视化这些数据，必须定义 CSV 文件中的数据结构。 
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参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.7 CSV 数据源表格 (RT Professional)

应用

“CSV 数据源表格”对象 CSV 文件中的数据以表格形式将输出到报表中。 
根据输出数据的数量，将自动在报表中插入分页符。在报表中不会更改已组态的宽度。 后
续对象自动后移。

布局

在“巡视”窗口中，可以定制对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修

改下列属性：

• 数据源

• 从数据源应用字体

数据源

在“属性 > 属性 > 常规 > 数据源”(Properties > Properties > General > Provider) 下指定数据

源。可以选择 CSV 文件，或者组态一个内部变量以便动态选择 CSV 文件。这意味着可以直

接在 HMI 设备上更改数据输出。变量的数据类型必须是“String”或“WString”。

说明

要在表格中输出，必须定义 CSV 文件中的数据结构。
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从数据源应用字体 
在“属性 > 属性 > 常规 > 字体”(Properties > Properties > General > Font) 下，指定是否针对

报表输出来应用 CSV 中的字体和字号。 
如果禁用“数据源中的字体”(Font from data source) 和“数据源中的字号”(Font size from 
data source) 选项，则将使用在“格式化文本 > 样式”(Format Text > Style) 下指定的设置。 

参见

用于输出表格的 CSV 文件 (页 1355)
报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.8 日期/时间域 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
“日期/时间域”对象显示 HMI 设备的系统时间或者所连变量的日期和/或时间。 布局取决于 

HMI 设备上的语言设置。

布局

在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。 具体而言，在“属

性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 对话框中，可以调整以下属性：

• 日期/时间长格式： 此设置定义日期和/或时间的显示格式。

• 系统时间： 指定是使用 HMI 设备的系统时间还是使用所连变量的日期和/或时间。

日期/时间长格式 

选项 说明

“允许” 显示完整的日期和/或时间，例如“Sunday, December 31, 2000 
10:59:59 AM”

“禁止” 以简短形式显示日期和/或时间，如“12/31/2000 10:59:59 AM”
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系统时间 

选项 说明

“允许” 显示 HMI 设备的系统时间

“禁止” 显示所连变量的日期和/或时间

选择“DateTime”数据类型的变量，例如，内部变量。 有关可用于与其

它 PLC 连接的数据类型的相关信息可参见相应的通信驱动程序文档。

参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.9 日期/时间域 (RT Professional)

应用   
“日期/时间域”对象以单独组态的格式在报表中输出日期和/或时间。

布局    
在“巡视”窗口中，可以定制对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修

改下列属性：

• 日期和/或时间的显示格式

日期和时间的显示格式

在“属性 > 属性 > 常规 > 格式”(Properties > Properties > General > Format) 下指定日期和/或
时间格式。 可以组合使用通配符和任意文本。

下表列出了可使用的通配符：

通配符 实现 示例

%a 缩写格式的工作日 Sun
%A 拼写完整的工作日 Sunday
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通配符 实现 示例

%b 月份缩写 Dec
%B 拼写完整的月份 December
%c 标准格式的日期和时间 12/31/2000 10:59:59 AM
%d 十进制值的日期（01 到 31） 31
%H 24 小时制的小时表示（00 到 23） 22
%I 12 小时制的小时表示（01 到 12） 10
%j 十进制值的天数（366 中的第 000） 366
%m 十进制值的月份（01 到 12） 12
%M 十进制值的分钟（00 到 59） 59
%p 12 小时制的 PM/AM 表示 AM
%S 十进制值的秒数（00 到 59） 59
%U 十进制值的年周数（01 到 51） 50
%x 标准格式的日期 12/31/2000
%X 标准格式的时间 10:59 AM
%y 不带世纪年份的十进制值年份（00 到 

99）
00

%Y 带有世纪年份的十进制值年份 2000
%z 时区名称 W. 欧洲标准时间

%% 百分比字符 %

示例

下表列出了包含通配符和文本的几个示例：  

格式 输出示例

日期： %x time: %H:%M 日期： 12/31/2000 时间： 22:59
打印输出 %a %c Sun 12/06/2010 10:59:59 AM 的打印输出

参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)
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8.3.10 I/O 域 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用     
“I/O 域”对象用于输入过程值。

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。即，可以修改下列

属性：

• 显示格式：指定用于输出 I/O 域中值的格式。

说明

“画面”编辑器中也提供了“I/O 域”对象。在报表中，该对象仅输出数据。相应地，仅组

态报表中应用数据的输出。

显示格式   
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 格式”(Properties > Properties > General > Format) 中，

指定输出值时使用的“显示格式”。

布局  
“二进制” 以二进制格式输出值

“日期”* 指定日期输出。格式取决于 HMI 设备上的语言设置。

“日期/时间”* 指定日期和时间输出。格式取决于 HMI 设备上的语言设置。

“十进制”* 以十进制格式输出值。

“十六进制” 以十六进制格式输出值。

“时间”* 指定时间输出。格式取决于 HMI 设备上的语言设置。

“字符串” 字符串输出。

*：不在运行系统专业版中
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避免与输出域重叠 
如果在报表中将几个 I/O 域组态为具有透明背景的输出域，则这些 I/O 域可能会重叠。一个

域的透明部分会遮盖另一个域的数字。这会导致报表中出现显示问题。为避免此类重叠，请

在对象属性的“属性 > 属性 > 外观”(Properties > Properties > Appearance) 下将 I/O 域的边

距设置为零。激活“属性 > 属性 > 布局 > 按内容调整对象”(Properties > Properties > Layout 
> Fit object to contents)。

参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.11 报表中的 f(t) 趋势视图 (RT Professional)

应用   
可以使用“f(t) 趋势视图”对象作为时间函数，以趋势形式显示所记录的变量值。 报表中将

显示开始打印作业时的趋势配置文件的状态。 

说明

报表中输出的功能范围已减小

在“报表”(Reports) 编辑器中组态对象，与在“画面”(Screens) 编辑器中组态对象略有不同。

对象的功能范围已针对在报表中输出而进行了调整： 例如，在“报表”(Reports) 编辑器中，

不能组态运行系统中的操作元素。
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用于在报表中输出的特性

与画面中的组态不同的是，您可以使用变量将每个趋势的属性动态化，例如显示和数据源。 
例如，这样就可多次使用报表。 

参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.12 报表中的 f(x) 趋势视图 (RT Professional)

应用   
使用“f(x) 趋势视图”对象，可将一个变量的数值表示为另一个变量的函数。 例如，这意味

着可以将温度曲线表示为压力的函数。 报表中将显示开始打印作业时的趋势配置文件的状

态。 
还可以比较该趋势与设定的趋势。 

说明

报表中输出的功能范围已减小

在“报表”(Reports) 编辑器中组态对象，与在“画面”(Screens) 编辑器中组态对象略有不同。

对象的功能范围已针对在报表中输出而进行了调整： 例如，在“报表”(Reports) 编辑器中，

不能组态运行系统中的操作元素。
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用于在报表中输出的特性

与画面中的组态不同的是，您可以使用变量将每个趋势的属性动态化，例如显示和数据源。 
例如，这样就可多次使用报表。 

参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.13 图形视图 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
“图形视图”对象用于显示图形。

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改

下列属性：

• 图形：指定在对象中显示的图形文件。

• 调整图形：指定带图形对象的自动尺寸延伸。
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插入图形   
在“图形视图”(Graphic view) 对象中使用下列图形格式：*.bmp、*.tif、*.png、*.ico、
*.emf、*.wmf、*.gif、*.svg、*.jpg 或 *.jpeg。也可在图形视图中将图形用作 OLE 对象。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 选择要插入的图形。

右窗格中将显示图形预览。

3. 单击“应用”(Apply) 在图形视图中插入图形。

调整图形   
在巡视窗口中指定是否将图形视图中显示的图形伸展到运行系统中图形视图的大小。

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 从“适合大小”区域中选择下列选项之一：

– 不自动调整

– “按对象大小调整图形”(Fit graphic to object size)
– “按图形调整对象大小”(Fit object size to graphic)
– “按图形调整对象大小”(Adjust object size to graphic)

8.3.14 图形 I/O 域 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用

可使用“图形 I/O 域”对象显示图形列表的图形，具体取决于变量值。 可在巡视窗口的“属

性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下组态该变量和图形列表。

说明

“画面”编辑器中也提供了“图形 I/O 域”对象。 在报表中，该对象仅输出数据。 相应地，仅

组态报表中应用数据的输出。

布局  
在巡视窗口中自定义颜色、框架、位置和对象大小等设置。 具体而言，可通过指定是在报

表输出期间根据图形调整对象还是在对象中调整图形来定义“适合尺寸”(Fit to size)。 
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参见

创建报表  (页 1345)

8.3.15 硬拷贝 (RT Professional)

应用

使用“硬拷贝”对象将在报表中输出画面内容的快照。 

布局       
在“巡视”窗口中，可以定制对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修

改下列属性：

• 指定范围

指定范围

在“属性 > 属性 > 范围”(Properties > Properties > Range)下，指定要在报表中输出的画面内

容。 
• “当前窗口 (1)”：活动窗口

• “所选部分 (2)”：所选的部分

• “整个画面 (0)”：完整内容

可以分配一个类型为“Number”的变量，用于动态选择范围。设置如下所示：

• 0 = “整个画面”

• 1 = “当前窗口”

• 2 = “所选部分”

为“所选部分 (0)”指定下列属性：

• 区域的左上角的 X 位置

• 区域的左上角的 Y 位置
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• 宽度，单位为像素

• 高度，单位为像素

可以为每个属性分配动态变量。 

参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.16 报表中的报警视图 (RT Professional)

应用   
“报警视图”对象将显示在工厂的生产过程中发生的报警。 还可以使用报警视图，以列表形

式显示报警。 WinCC 提供有各种视图，例如“当前报警”(Current alarms) 或“历史报警列

表”(short-term)（短期）。 
报表中将显示开始打印作业时报警视图的状态 
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说明

报表中输出的功能范围已减小

在“报表”(Reports) 编辑器中组态对象，与在“画面”(Screens) 编辑器中组态对象略有不同。 
对象的功能范围已针对在报表中输出而进行了调整： 例如，在“报表”(Reports) 编辑器中，

不能组态运行系统中的操作元素。

参见

报表设计工具 (页 1347)
连续报警报告 (页 1352)
创建报表  (页 1345)

8.3.17 报警序列报表 (RT Professional)

应用   
“报警序列报表”对象将从运行系统启动开始，以时间顺序输出 HMI 设备的所有报警。 该对

象仅在“@AlarmSequenceReportForPage”系统报表中使用，该系统报表指定了在页面布局中

输出 WinCC 报警序列报表。 
可以在对象属性中指定输出哪些报警。 
根据输出数据的数量，将自动在报表中插入分页符。在报表中不会更改已组态的宽度。后续

对象自动后移。 

参见

报表设计工具 (页 1347)
连续报警报告 (页 1352)
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创建报表  (页 1345)
更改系统报表和系统打印作业 (页 1370)

8.3.18 报警报表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用     
“报警报表”对象用于将所选报警类别的报警从报警缓冲区或报警日志输出到报表中。

布局       
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。 特别是，可以修

改下列属性：

• 源

• 报警类别

• 时间范围

• 显示的其它设置

• 可见列
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指定源

在“属性 > 属性 > 常规 > 设置 > 源”(Properties > Properties > General > Settings > Source) 
下，指定是显示报警缓冲区还是报警日志中的报警。 在“报警日志”(Alarm log) 对话框中选

择报警日志。 

说明

只有 HMI 设备支持日志时“报警日志”(Alarm log) 源才可用。

指定报警类别

在“属性 > 属性 > 常规 > 报警类别”(Properties > Properties > General > Alarm classes) 下，

启用报表报警输出的报警类别。

指定时间范围

如果希望将报警输出限制在特定的时间范围，请在“属性 > 属性 > 常规 > 时间范

围”(Properties > Properties > General > Time range) 对话框中选择时间范围的开始和结束变

量。 变量必须为“DateTime”类型。

显示的其它设置

在“属性 > 属性 > 常规 > 设置”(Properties > Properties > General > Settings) 下，指定报警

报表的以下显示设置：

• 在“排序”(Sorting) 下，指定是从 早报警还是从 新报警开始显示。

• 在“每个条目的行数”(Lines per entry) 下，指定每个报警可使用的行数。 所需的行数取

决于下列因素：

– 所选输出列的数目和宽度

– 所使用的字体大小

– 打印机的纸张格式

• 选择“可见标题”(Visible heading) 以启用列标题显示。

• 选择“显示毫秒”(Display milliseconds) 以启用时间数据毫秒级显示。

可见列

在“属性 > 属性 > 布局 > 可见列”(Properties > Properties > Layout > Visible columns) 下，启

用要在报警报表中显示的列。 
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参见

组态报警的报告 (页 950)
创建报表  (页 1345)

8.3.19 ODBC 数据库域 (RT Professional)

应用     
使用“ODBC 数据库域”对象，可以通过 ODBC 接口将单个表格行中的数据输出到报表中。

ODBC 接口用于在报表中连续输出非 WinCC 的数据。 
根据输出数据的数量，将自动在报表中插入分页符。在报表中不会更改已组态的宽度。后续

对象自动后移。 

说明

ODBC 驱动程序

Windows 10 系统仅支持 64 位 ODBC 驱动程序。

布局       
在巡视窗口中，可自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改下

列属性：

• 设置 SQL 连接

• SQL 语句的数据选择

文本格式

在“属性 > 属性 > 文本格式 > 对齐”(Properties > Properties > Text format > Alignment) 下
指定数据源。可以选择将文本以水平文本的形式在左侧、在右侧或居中显示。

说明

“对齐 > 垂直”(Alignment > Vertical) 设置在运行系统中不起任何作用。
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连接设置

在“属性 > 属性 > SQL 连接”(Properties > Properties > SQL connection)下，指定 SQL 连接

的数据源、用户名称和密码。可以为所有设置分配动态变量。这意味着可以直接在 HMI 设
备上更改数据输出。

数据选择

在“属性 > 属性 > SQL 语句”(Properties > Properties > SQL statement) 下，指定要在报表中

显示的数据区。输入“Select-Statement”。
在名称相同的文本域中输入所需的“Select-Statement”，或选择提供 Select-Statement 的“变

量”(Tag)。变量的类型必须是“String”或“WString”。
您可以通过变量在名称相同的输入域中将 Select-Statement 动态化。为此，可以在快捷菜单

中，在所需文本段落处选择“插入报表域”(Insert reportfield)，然后选择所需变量。

说明

只需输入“Select-Statements”。

参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.20 ODBC 数据库表 (RT Professional)

应用     
使用“ODBC 数据库表”对象，可以通过 ODBC 接口将一个表格中的数据输出到报表中。ODBC 
接口用于在报表中连续输出非 WinCC 的数据。 
根据输出数据的数量，将自动在报表中插入分页符。在报表中不会更改已组态的宽度。后续

对象自动后移。 
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说明

ODBC 驱动程序

Windows 10 系统仅支持 64 位 ODBC 驱动程序。

布局       
在巡视窗口中，可自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改下

列属性：

• 设置 SQL 连接

• SQL 语句的数据选择

• 表格布局，例如列数和循环列表

连接设置

在“属性 > 属性 > SQL 连接”(Properties > Properties > SQL connection)下，指定 SQL 连接

的数据源、用户名称和密码。可以为所有设置分配动态变量。这意味着可以直接在 HMI 设
备上更改数据输出。

数据选择

在“属性 > 属性 > SQL 语句”(Properties > Properties > SQL statement) 下，指定要在报表中

显示的数据区。 
在名称相同的文本域中输入所需的“Select-Statement”，或选择提供 Select-Statement 的“变

量”(Tag)。变量的类型必须是“String”或“WString”。
您可以通过变量在名称相同的输入域中将 Select-Statement 动态化。为此，可以在快捷菜单

中，在所需文本段落处选择“插入报表域”(Insert reportfield)，然后选择所需变量。

说明

只需输入“Select-Statements”。
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循环列表

在巡视窗口中，使用“属性 > 属性 > 表格”(Properties > Properties > Table) 下的“循环列

表”(Circular list) 选项，可以指定将数据分配给表格列的方式。 
• 禁用“循环列表”(Circular list)

表格列以降序方式填充。 
数值将输出到一行中的第一列。其它列保持为空。

• 启用“循环列表”(Circular list)
表格列以降序方式填充。 
将按照从左向右依次填充一行中的所有列。

说明

只有在数据在一列中提供且所组态的表格具有多列的情况下，此选项才有效。

示例：

组态一个有三列的表格。在报表输出时，该画面对象包含以下数据：A1、A2、A3、B1、
B2、B3、C1、C3、D4
下表说明了禁用“循环列表”(Circular list) 的选择后的结果：

列 1 列 2 列 3
A1    
A2    
A3    
B1    
B2    
...    

下表说明了激活“循环列表”(Circular list) 选项后的结果：

列 1 列 2 列 3
A1 A2 A3
B1 B2 B3
C1 C3 D4

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
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参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.21 项目名称 (RT Professional)

应用   
使用“项目名称”对象，在报表中输出当前项目的名称。

布局    
在“巡视”窗口中，可以定制对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。 特别是，可以

修改下列属性：

• 项目名称的格式

项目名称的格式

在“属性 > 文本格式 > 样式”(Properties > Text format > Style) 下的“格式”(Format) 域中，可

以指定项目名称的输出格式。 项目名称可以使用占位符，并可以根据需要输入任何文本。

下表列出了可使用的通配符：

通配符 值

"%R" 路径和项目名称

"%r" 项目名称（不带路径信息）

示例

下表列出了包含通配符和文本的几个示例：

格式 输出示例

项目： %R 项目： D:\WinCC\Projects\MP277_Mixing
为项目 "%r" 而创建 为项目 "MP277_Mixing" 而创建

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
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参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.22 报表名称 (RT Professional)

应用   
使用“报表名称”对象，可以在报表中输出报表名称。

布局    
在“巡视”窗口中，可以定制对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。 特别是，可以

修改下列属性：

• 报表名称的格式

报表名称的格式

在“属性 > 文本格式 > 样式”(Properties > Text format > Style) 下的“格式”(Format) 域中，可

以指定报表名称的输出格式。 报表名称可以使用占位符，并可以根据需要输入任何文本。

下表列出了可使用的通配符：

通配符 值

“%L”或“%l” 报表名称

示例

下表列出了包含通配符和文本的几个示例：

格式 输出示例

报表： %L 报表： 报警

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
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参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.23 报表中的配方视图 (RT Professional)

应用   
使用“配方视图”对象，可以列表格式显示配方元素。 报表中将显示开始打印作业时配方

视图的状态 

说明

报表中输出的功能范围已减小

在“报表”(Reports) 编辑器中组态对象，与在“画面”(Screens) 编辑器中组态对象略有不同。

对象的功能范围已针对在报表中输出而进行了调整： 例如，在“报表”(Reports) 编辑器中，

不能组态运行系统中的操作元素。 

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
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参见

报表设计工具 (页 1347)
定义及应用 (页 1258)
创建报表  (页 1345)

8.3.24 配方报表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
“配方报表”对象用于输出报表中配方数据记录的元素。

布局

在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。即，可以修改下列

属性：

• 配方

• 数据记录

• 格式

• 可见条目

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
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选择一个配方

在“属性 > 属性 > 常规 > 配方”(Properties > Properties > General > Recipe) 下，指定配方报

表中要输出的配方。 可以根据配方名称或配方编号范围来定义配方。 在“第一个配方”(First 
recipe) 和“ 后一个配方”(Last recipe) 下，输入值或选择变量。

也可以选择显示所有配方。

选择一个数据记录

在“属性 > 属性 > 常规 > 数据记录”(Properties > Properties > General > Data record) 下，指

定配方报表中要输出所选配方的哪些数据记录。 可以根据数据记录名称或数据记录编号范

围来定义数据记录。 在“第一个配方”(First recipe) 和“ 后一个配方”(Last recipe) 下，输

入值或选择变量。

也可以选择显示所选配方的所有数据记录。

格式

在“属性 > 属性 > 布局 > 设置”(Properties > Properties > Layout > Settings) 对话框的“格

式”(Format) 域中，指定以列格式还是行报表格式的表格来输出数据记录。

WinCC 相应地更新详细信息页面中的预览。

可见条目

在“属性 > 属性 > 布局 > 可见条目”(Properties > Properties > Layout > Visible entries) 下，启

用要在配方报表中显示的列。 选择“显示标题”(Show headings) 以启用列标题显示。 

参见

定义及应用 (页 1258)
创建报表  (页 1345)

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
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8.3.25 页码 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
“页码”对象用于输出报表中当前的页码。

布局    
在巡视窗口中，更改颜色、字体、位置和对象大小等设置 。 具体而言，指定“大小修改”(Size 
adaptation)：

调整尺寸

在“属性 > 属性 > 布局 > 适合尺寸”(Properties > Properties > Layout > Fit to size) 下，可使用

“按内容调整对象”(Fit object to content) 选项指定 WinCC 是否调整到域内容的对象大小：

• 启用“按内容调整对象”(Fit object to contents) 选项：

WinCC 将自动调整对象大小，以符合所组态的格式。 可在“属性 > 属性 > 常规 > 文
本”(Properties > Properties > General > Text) 下定义字体大小和域长度。 
可在工作区域中移动对象，但不能更改其大小。 在报表输出期间，将在报表输出时输出

完整的域内容。

• 禁用“按内容调整对象”(Fit object to contents) 选项：

您自己自定义域大小。 WinCC 不会为报表输出调整区域大小。 可以选择在报表中不输出

域的全部内容。 因此需要为区域组态足够大的尺寸。 

参见

创建报表  (页 1345)

8.3.26 页码 (RT Professional)

应用

“页码”对象将在报表的页眉或页脚中输出当前页码或报表中的总页数。

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
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布局    
在巡视窗口中，可更改颜色、字体、边框、对齐方式以及位置和对象大小等设置。 尤其是，

可以设置页码的格式。

格式 
在“属性 > 常规 > 文本 > 格式”(Properties > General > Text > Format) 下，指定要显示的页

码格式。 页码可以使用通配符，并可以输入用户特定的文本。

下表列出了可使用的通配符：

通配符 值

“%N”、或“%n” 当前页码

“%T”、或“%t” 报表中的总页数

示例

下表列出了包含通配符和文本的几个示例：  

格式 输出示例

第 %n 页，共 %t 页 第 2 页，共 10 页
%n/%t 2/10

参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.27 符号 I/O 域 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
可使用“符号 I/O 域”对象显示报表中文本列表的内容，具体取决于变量值。 可在巡视窗口的

“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下组态该变量和文本列表。

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
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布局  
在巡视窗口中，更改颜色、框架、字体、位置和对象大小等设置。 具体而言，可通过指定

是否在报表输出期间根据文本调整对象大小来定义“适合尺寸”(Fit to size)。

说明

“画面”编辑器中也提供了“符号 I/O 域”对象。 在报表中，该对象仅输出数据。 相应地，仅

组态报表中应用数据的输出。 

参见

创建报表  (页 1345)

8.3.28 报表中的表格视图 (RT Professional)

应用   
使用“表格视图”对象，可以在表格中显示过程数据。 表格的每一行都代表指定时刻所选

过程变量的状态。

报表中将显示开始打印作业时表格的状态 

说明

报表中输出的功能范围已减小

在“报表”(Reports) 编辑器中组态对象，与在“画面”(Screens) 编辑器中组态对象略有不同。

对象的功能范围已针对在报表中输出而进行了调整： 例如，在“报表”(Reports) 编辑器中，

不能组态运行系统中的操作元素。

用于在报表中输出的特性

与画面中的组态相反，可以为时间和数值栏分配带有动态属性的变量。 例如，这样就可多

次使用报表。 

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
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参见

报表设计工具 (页 1347)
创建报表  (页 1345)

8.3.29 文本字段 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
“文本域”是可以用颜色填充的封闭对象。 

布局   
在巡视窗口中，可以自定义对象的位置、形状、样式、颜色和字体类型。特别是，可以修改

下列属性：

• 文本：指定文本域的文本。

• 文本域的大小：指定是否将对象尺寸调整到 长列表项所需要的距离。

文本   
在巡视窗口中指定文本域的文本。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 输入文本。

对于跨多行的文本，可以通过按下键组合 <Shift + Enter> 设置分行符。

文本域的大小   
在巡视窗口中，可定义是否根据 长列表项所需要的空间来调整对象大小。 
1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 激活“调整大小 > 按内容调整大小”(Resize > Fit to contents)。

使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
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组态用户管理 9
9.1 基础知识

9.1.1 用户管理的现场应用 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

原理

访问保护用于控制对运行系统中的数据和函数的访问。此功能将防止应用程序进行未经授权

的操作。在项目创建期间，与安全相关的操作已限制为特定的用户组。为此，需要设置拥有

特有访问权（即所谓的权限）的用户和用户组。然后组态操作安全相关的对象所需的权限。

例如，操作员仅对特定的操作员控件具有访问权限。例如，调试人员在运行系统中具有无限

制的权限。  

定义

在 WinCC 用户管理中集中管理用户、用户组和权限。将用户和用户组与项目一起传送到 HMI 
设备。通过用户视图在 HMI 设备中管理用户和密码。 

应用实例

组态“服务”权限以便仅服务技术人员有权访问组态参数。将权限分配给“Service technician”
用户组。这就允许该组的所有成员都能设置受保护的组态参数。

注意

针对错误操作提供保护。

访问保护不保护错误的操作。您的任务是确保经过相应培训并获得授权的人员才能设计、调

试、操作和维护工厂和设备。

访问保护不适用于定义日常工作以及监控其遵守情况。

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1423



9.1.2 用户管理的形式 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

对于制造工程业中的项目，设备制造商处的人员与终端客户（设备操作员）处的人员是有区

别的。 
设备制造商允许用户（例如，Mr. Foreman）在应用程序或 HMI 设备内进行特定的访问。 但
是，在终端客户端中根本不存在用户 Foreman。 机器制造商无法了解 终用户及其需要执

行的组态任务。 在终端客户端，通常在调试后设置 终用户。

原理

为 小化管理所需的工作，将通过用户组分配权限而不是直接分配给单个用户。

用户组将根据共同的作业组合已组态的权限。 例如，服务作业所需的所有权限都收集在

“Service technician”组中。 当创建应当对服务负责的用户时，只需将其分配到“Service 
technician”组。

用户视图在运行系统中启用了用户管理。 使用用户视图在运行系统中创建、删除和分配用

户权限。

用户管理将用户的管理与权限的组态分离开来。 这样可确保访问保护的灵活性。 

组态用户管理

9.1 基础知识

可视化过程
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在工程组态系统中的组态阶段，可为用户管理设置默认值。 

9.1.3 用户 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

在“用户管理”(User administration) 编辑器的“用户”(Users) 选项卡中，可以创建用户并将

其分配到用户组中。“用户”选项卡是 WinCC 中用户管理的一部分。 

打开

要打开“用户”(Users) 选项卡，请在项目窗口中双击“用户管理”(User administration)。

工作区

在工作区中管理用户：

• 创建或删除用户。

• 将用户分配到不同的用户组。

说明

一个用户只能分配到一个用户组。

说明

在 HMI 设备中，系统将用户数量限制为 100 个普通用户和 1 个 PLC 用户。这种限制条件

不适用于 PC。在 PC 中，用户的 大数量受到 PC 物理内存的限制。

巡视窗口

选择一个用户后，可在“常规”(General) 组中更改密码。在“自动注销”(Automatic logoff) 
下，可以指定当操作员在规定时间内没有执行任何操作时，HMI 设备是否自动注销该用户。 

备份与恢复

用户数据将被加密并保存在 HMI 设备中，以防因电源故障而丢失。

组态用户管理

9.1 基础知识

可视化过程
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可备份和恢复在 HMI 设备上设置的用户、密码、组分配和注销时间。这样就不必在另一台 
HMI 设备上重新输入所有数据。 

说明

在下列情况下，当前有效的用户数据将被覆盖：

• 根据设置，下一次下载项目后

• 恢复备份的项目时

• 通过操作员控件导入用户管理时。新下载或恢复的用户数据和密码会立即生效。

说明

可以将早期运行系统版本中的用户数据复制并存储于 V14 中。 
V14 的用户数据无法存储于早期运行系统版本中。

参见

用户管理的设置 (页 1433)

9.1.4 用户工作区 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

“用户”工作区以表格形式列出用户和用户组。在此可以管理用户并将其分配到用户组。 

组态用户管理

9.1 基础知识

可视化过程

1426 系统手册, 11/2022, 在线文档



原理

工作区包括“用户”和“组”表。

“用户”表显示已存在的用户。在此表中选择一个用户之后，“组”(Groups) 表中将显示该用

户所属的用户组。 

说明

对于用户“管理员”(Administrator)，其默认密码是“administrator”。出于安全方面的原因，

您应该更改此用户的密码。

参见

用户管理的设置 (页 1433)
用户组 (页 1428)
用户组工作区 (页 1428)
用户管理的设置 (页 1430)
用户管理的设置 (页 1436)

组态用户管理

9.1 基础知识
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9.1.5 用户组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

可在“用户管理”编辑器的“用户组”(User groups) 选项卡中创建用户和权限。 “用户组”(User 
groups) 选项卡是 WinCC 中用户管理的一部分。

打开

在项目窗口中双击“用户管理”。 打开“用户组”选项卡。

工作区

在工作区中管理用户组和授权：

• 可创建新用户组和权限或删除它们。

• 将权限分配给用户组。

巡视窗口

选择用户组或权限后，可在“常规”组中编辑名称。 还可在“注释”组中输入简短的描述。

参见

用户管理的设置 (页 1433)
用户工作区 (页 1426)
用户组工作区 (页 1428)
用户管理的设置 (页 1430)
用户管理的设置 (页 1436)

9.1.6 用户组工作区 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

“用户组”工作区显示了组及其权限的列表。 您可以管理用户组并为其分配权限。

组态用户管理

9.1 基础知识

可视化过程
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原理

工作区包括“组”和“权限”表。

“组”表显示已存在的用户组。 在该表中选择用户组时，“权限”表的“激活”列将显示为

该用户组分配的权限。

用户组和权限的编号由用户管理指定。 名称和描述则由您来指定。

预定义的权限的编号是固定的。 对于自己创建的权限，可以进行任意编辑。 但需确保所分

配的编号唯一。

参见

用户管理的设置 (页 1433)
用户工作区 (页 1426)
用户组 (页 1428)
用户管理的设置 (页 1430)
用户管理的设置 (页 1436)
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9.1.7 用户管理的设置 (Basic Panels)

简介

在“运行系统设置 > 用户管理”(Runtime settings > User administration) 编辑器中，对运行

系统中用户和密码的安全设置进行组态。     

打开

在项目窗口中，双击“运行系统设置”(Runtime settings) 编辑器。单击“用户管理”(User 
administration)。

工作区

在运行系统的工作区中，对密码的有效性进行设置。例如，确定密码的复杂度。 

说明

如果前一个项目的密码不再符合相关准则，系统将提示用户输入一个新密码。
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在运行系统中的作用

根据相应的组态，运行系统中的安全设置具有以下作用。 
• “常规”(General) 组

– “启用登录尝试次数限制”(Enable limit for logon attempts) 复选框已选中

在“错误登录尝试的次数”(Number of incorrect logon attempts) 框中输入的数值，用

于定义用户在分配到“未授权”组之前所允许的登录尝试次数。

“启用登录尝试次数限制”(Enable limit for logon attempts) 复选框未选中

在运行系统中，用户尝试登录的次数不受限制。

– “错误登录尝试的次数”(Number of incorrect logon attempts) 字段

例如，如果在该字段中输入“4”，那么在第四次尝试登录失败后，会自动将用户分配到

“未授权”组中。

可以指定 1 到 9 次尝试。 
– “只能使用密码进行登录”(Logon only with password) 复选框

如果此复选框已选中，则将通过密码进行用户证用户。而无需用户名。 
要匹配用户和密码，则不允许对密码进行多次组态。 

说明

如果启用了“仅使用密码登录”(Logon only with password) 选项，系统会为已创建的

用户重置密码。因此，我们建议在创建用户之前始终启用“仅使用密码登录”(Logon 
only with password) 选项。

如果从已禁用“仅使用密码登录”(Logon only with password) 选项的旧设备版本传输

用户数据，可能会出现多个用户具有相同密码的情况。用户视图中列出了这些用户。

但是，只有用户名称排在首位（按字母顺序排列）的用户可以在运行系统中登录。

• “层级”(Hierarchy level) 组 
– “用户管理的组特定权限”(Group-specific rights for user administration) 复选框

选中此复选框时，管理员只能管理其组编号小于或等于管理员自身组编号的用户。

例如，组编号为 5 的管理员只能管理其组编号小于或等于 5 的用户。即管理员只能将

用户分配到组编号小于或等于 5 的组中。 
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• “密码”(Password) 组 
– “启用密码时效”(Enable password aging) 复选框已选中

密码在超出“密码有效期（天）”(Validity of the password (days)) 字段中所设置的天

数后过期。 
在“用户组”(User groups) 编辑器中选择“密码时效性”(Password aging) 列。因此可

以按组指定密码是否过期，或者是否应保存密码的生成编号。对于未启用密码时效性

的组而言，密码永不过期。

– “预警时间（天）”(Prewarning time (days)) 字段

在密码过期之前的指定天数内，将通知用户密码即将过期。 
– “生成密码”(Password generations) 字段

如果用户更改密码，则新密码的编号必须不同于旧密码的指定编号。生成密码的编号

范围为 1 至 5。
• “密码复杂度”(Password complexity) 组 

– “必须包含特殊字符”(Must include special characters) 复选框已选中

用户输入的密码中必须至少包含一个特殊字符（可在任何位置）。

– “必须包含数字”(Must include number) 复选框已选中

用户输入的密码中必须至少包含一个数字（可在任何位置）。

– “ 小密码长度”(Minimum password length) 字段

用户输入密码的 小长度必须为“ 小密码长度”(Minimum password length) 字段中

所指定的长度。

密码的 小长度为 3 个字符。 

说明

如果启用了“必须包含特殊字符”(Must include special characters) 选项，系统会为已创

建的用户重置密码。因此，建议在创建用户之前始终启用“必须包含特殊字符”(Must 
include special characters) 选项。

允许在密码中使用以下特殊字符：

-+.,/*:\"?_()=^!€%∼`§'{}[]<>#$;&|@

参见

用户管理的设置 (页 1433)
用户工作区 (页 1426)
用户组 (页 1428)
用户组工作区 (页 1428)

组态用户管理

9.1 基础知识

可视化过程

1432 系统手册, 11/2022, 在线文档



9.1.8 用户管理的设置 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在“运行系统设置 > 用户管理”(Runtime settings > User administration) 编辑器中，对运行

系统中用户和密码的安全设置进行组态。     

打开

在项目窗口中，双击“运行系统设置”(Runtime settings) 编辑器。单击“用户管理”(User 
administration)。

工作区

在运行系统的工作区中，对密码的有效性进行设置。例如，确定密码的复杂度。 

说明

如果前一个项目的密码不再符合相关准则，系统将提示用户输入一个新密码。
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在运行系统中的作用

根据相应的组态，运行系统中的安全设置具有以下作用。 
• “常规”(General) 组

– “更改初始密码”(Change initial password) 复选框已选中

用户在首次登录时，必须更改管理员所分配的密码。

– 选中“更改注销时间”(Change logoff time) 复选框

简单用户权限不可以更改注销时间。 
注销时间是指，从系统中检测不到操作员操作到用户管理自动注销用户之前的这段时

间。

必须在“自动注销”(Automatic logoff) 选项卡中启用 SIMATIC Logon 用户的注销时间。

用户对注销时间进行的所有更改都将记录在“检查跟踪”(Audit Trail) 中。 
– “启用登录尝试次数限制”(Enable limit for logon attempts) 复选框已选中

在“错误登录尝试的次数”(Number of incorrect logon attempts) 框中输入的数值，用

于定义用户在分配到“未授权”组之前所允许的登录尝试次数。

“启用登录尝试次数限制”(Enable limit for logon attempts) 复选框未选中

在运行系统中，用户尝试登录的次数不受限制。

– “错误登录尝试的次数”(Number of incorrect logon attempts) 字段

例如，如果在该字段中输入“4”，那么在第四次尝试登录失败后，会自动将用户分配到

“未授权”组中。

可以指定 1 到 9 次尝试。 
– “只能使用密码进行登录”(Logon only with password) 复选框

如果此复选框已选中，则将通过密码进行用户证用户。而无需用户名。 
要匹配用户和密码，则不允许对密码进行多次组态。 

说明

如果启用了“仅使用密码登录”(Logon only with password) 选项，系统会为已创建的

用户重置密码。因此，我们建议在创建用户之前始终启用“仅使用密码登录”(Logon 
only with password) 选项。

如果从已禁用“仅使用密码登录”(Logon only with password) 选项的旧设备版本传输

用户数据，可能会出现多个用户具有相同密码的情况。这些用户将在用户视图中列出。

不过，只有用户名称按字母顺序排在 前面的用户才能登录到运行系统。

• “层级”(Hierarchy level) 组 
– “用户管理的组特定权限”(Group-specific rights for user administration) 复选框

选中此复选框时，管理员只能管理其组编号小于或等于管理员自身组编号的用户。

例如，组编号为 5 的管理员只能管理组编号小于或等于 5 的用户。即，管理员只能将

用户分配到组编号小于或等于 5 的组中。 
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• “密码”(Password) 组
– “启用密码时效”(Enable password aging) 复选框已选中

密码在超出“密码有效期（天）”(Validity of the password (days)) 字段中所设置的天

数后过期。 
在“用户组”(User groups) 编辑器中选择“密码时效性”(Password aging) 列。因此可

以按组指定密码是否过期，或者是否应保存密码的生成编号。对于未启用密码时效性

的组而言，密码永不过期。

– “预警时间（天）”(Prewarning time (days)) 字段

在密码过期之前的指定天数内，将通知用户密码即将过期。 
– “生成密码”(Password generations) 字段

如果用户更改密码，则新密码的编号必须不同于旧密码的指定编号。生成密码的编号

范围为 1 至 5。
• “密码复杂度”(Password complexity) 组 

– “必须包含特殊字符”(Must include special characters) 复选框已选中

用户输入的密码中必须至少包含一个特殊字符（可在任何位置）。

– “必须包含数字”(Must include number) 复选框已选中

用户输入的密码中必须至少包含一个数字（可在任何位置）。

– “ 小密码长度”(Minimum password length) 字段

用户输入密码的 小长度必须为“ 小密码长度”(Minimum password length) 字段中

所指定的长度。

密码的 小长度为 3 个字符。

说明

如果启用了“必须包含特殊字符”(Must include special characters) 选项，系统会为已

创建的用户重置密码。因此，我们建议在创建用户之前始终启用“必须包含特殊字

符”(Must include special characters) 选项。

允许密码中包含以下特殊字符：

-+.,/*:\"?_()=^!€%∼`§'{}[]<>#$;&|@

• “SIMATIC Logon”组
– “激活 SIMATIC Logon”(Activate SIMATIC Logon) 复选框已选中

与服务器建立连接。通过 SIMATIC Logon 设置权限。

– “传送时加密”(Encrypted transfer) 复选框已选中

在传送到服务器之前，数据是加密的。 

参见

使用 SIMATIC Logon 集中管理用户 (页 1448)
用户 (页 1425)
用户工作区 (页 1426)
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用户组 (页 1428)
用户组工作区 (页 1428)
用户管理的设置 (页 1430)
用户管理的设置 (页 1436)

9.1.9 用户管理的设置 (RT Professional)

简介

在“运行系统设置 > 用户管理”(Runtime settings > User administration) 编辑器中，指定在

运行系统中用户是否可以动态登录到 HMI 设备。也可以通过 SIMATIC Logon 来激活集中管

理用户。      

打开

在项目窗口中，双击“运行系统设置”(Runtime settings) 编辑器。单击“用户管理”(User 
administration)。

说明

工作区的视图取决于在用的 HMI 设备。

工作区

在工作区中，可以指定操作员登录 HMI 设备的方式：

• 动态登录    
进行动态登录时，将为每个 HMI 设备都分配一个变量。并将变量值分配给用户。之后，用

户便可以通过在 HMI 设备上设置变量值（例如，使用键开关）来登录运行系统。

• SIMATIC Logon 
使用 SIMATIC Logon 时，需指定将 HMI 设备上进行显示的显示名称。SIMATIC Logon 支
持集中用户管理。只要选择“SIMATIC Logon”选项，就会忽略“用户管理”编辑器中所创

建的用户。将不再显示“用户”工作区。

只有组的设置与 Windows 中组名称一致时，这些组才比较重要。

说明

如果使用 SIMATIC Logon ，则无法使用“自动登录”(Automatic Logon) 选项。
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在运行系统中的作用

使用动态登录时，只要变量中的值正确，用户将立即登录到 HMI 设备。 
设置的自动注销时间不会影响通过登录变量登录的用户。

使用 SIMATIC Logon 时，操作员将登录到 Windows 操作系统。SIMATIC Logon 将从操作系

统的用户管理中读取用户设置（例如密码有效性）。 

参见

用户管理的设置 (页 1433)
用户工作区 (页 1426)
用户组 (页 1428)
用户组工作区 (页 1428)
动态记录用户 (页 1447)
使用 SIMATIC Logon 集中管理用户 (页 1448)

9.1.10 用户管理中的目标组。 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

原理

目标组分别用于使用用户管理的不同组。可在用户管理中区分以下四个组：

1. 管理员 OEM
2. 管理员 RT
3. 项目工程师

4. 操作员

作为管理员 OEM，您可在工程系统（例如，设备生产商的工程系统）中创建运行系统的用

户组、用户和权限。

作为管理员 RT，您可以在运行系统中通过“用户视图”管理用户。

作为项目工程师，您可将权限分配给工程系统中的用户组。还可为对象组态权限。 
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作为操作员，您可以登录到运行系统中。您只有拥有所需的权限，才可以访问受保护的对象。

说明

管理员 RT 目标组作为预定义的用户组“管理员组”已经存在于运行系统的用户管理中。为

了便于更好地理解，下面将不使用预定义的用户组和权限。 

9.2 设置用户管理

9.2.1 管理运行系统用户  (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

9.2.1.1 创建权限 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

创建权限并将其分配给一或多个用户组。   

要求

“用户组”(User groups) 工作区打开。

步骤

1. 在“权限”(Authorizations) 表中双击“添加”(Add)。
2. 输入“停止运行系统”(Stop runtime) 作为权限的名称。

3. 输入简短的描述作为“注释”。

参见

创建用户组 (页 1439)
管理用户组 (页 1444)
更改用户组的编号 (页 1446)
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9.2.1.2 创建用户组 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

创建用户组，这样就不需要为每个用户分配权限。 可以创建用户组，分配权限，然后将用

户分配到用户组中。  

说明

项目中的用户组名称必须唯一。 否则，输入将不被接受。

说明

使用 SIMATIC Logon
确保 Windows 中的用户组名称与 WinCC 中的相同。

要求

“用户组”(User groups) 工作区打开。

步骤

1. 在“组”(Groups) 表中双击“添加”(Add)。
2. 在用户组的“名称”(Name) 中输入“操作员”。

3. 需要时，可以更改用户组的“编号”(Number)。
4. 输入用户组“操作员”(Operators) 的“显示名称”(Display name)。
5. 输入简短的描述作为“注释”。

在运行系统中，用户视图中会显示用户组的显示名称。 所显示的用户组名称则取决于语言。 
可以使用多种语言指定该名称并在运行系统中切换语言。 

参见

创建权限 (页 1438)
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9.2.1.3 创建用户组 (RT Professional)

简介

创建用户组，这样就不需要为每个用户分配权限。 可以创建用户组，分配权限，然后将用

户分配到用户组中。   

说明

使用 SIMATIC Logon
确保 Windows 中的用户组名称与 WinCC 中的相同。

说明

项目中的用户组名称必须唯一。 否则，输入将不被接受。 

要求

“用户组”(User groups) 工作区打开。

步骤

1. 在“组”(Groups) 表中双击“添加”(Add)。
2. 输入“操作员”作为用户组的名称。

3. 需要时，可以更改用户组的“编号”(Number)。
4. 输入简短的描述作为“注释”。

9.2.1.4 分配权限 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

为用户组分配权限后，分配到该用户组的所有用户都拥有此权限。  

组态用户管理
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要求

• 已创建一个“Stop runtime”权限。

• “操作员”用户组已创建。

• “用户组”(User groups) 工作区打开。

步骤

1. 在“组”表中单击“操作员”用户组。 “权限”表格显示所有权限。

2. 在“权限”(Authorizations) 表中启用“停止运行系统”(Stop runtime) 权限。

说明

“停止运行系统”(Stop runtime) 权限只是一个描述，与函数“StopRuntime”没有任何关系。 
您必须自己建立该关系。 为此，可在按钮上组态系统函数“StopRuntime”，并选择“停止

运行系统”(Stop runtime) 作为“权限”(Authorization)。

9.2.1.5 创建用户 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

创建一个用户，以便在加载到设备之后可以使用该用户名登录到运行系统。     
或者，也可以通过“用户视图”在运行系统中创建和更改用户。

说明

仅适用于 Runtime Professional： 
想要通过系统中的 Web 客户端或 WebUX 客户端进行访问的新用户，只能在工程系统中创建。

使用用户视图在运行系统中创建用户时，无法向该用户分配一个 Web 启动画面。因此，该

用户无权访问 Web。
在运行系统中，现有用户也没有 Web 访问权限。

要使所创建的用户拥有权限，必须将其分配到用户组，然后为该用户组分配权限。

当在登录时输入的用户名与运行系统中的用户匹配时，登录将会成功。此外，输入的密码也

必须与该用户的存储密码一致。 

说明

请注意，输入应区分大小写。
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要求

“用户”(Users) 工作区打开。

步骤

1. 在“用户”(Users) 表中双击“添加”(Add)。
2. 输入“Foreman”作为用户名。

说明

用户名必须在项目中唯一。否则，输入将不被接受。

说明

输入用户名和密码时，请勿使用特殊字符，例如 / " § $ % ? ' &。

3. 在“密码”(Password) 列中单击  按钮。显示用于输入密码的对话框。

4. 输入用户的密码。

5. 要确认密码，请在下面的字段中再次输入密码。

6. 使用  图标关闭此对话框。

7. 如果用户将在特定时间段之后注销，则激活“自动注销”。

8. 单击“注销时间”列。“注销时间”的预设值为 5 分钟。

9. 输入简短的描述作为“注释”。

9.2.1.6 将用户分配到用户组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

将用户分配到用户组时，该用户将拥有该用户组的权限。 

说明

一个用户只能分配到一个用户组。 在一致性检查和生成项目期间会对分配情况进行检查。

要求

• 已创建“Foreman”用户。

• “操作员”用户组已创建。

• “用户”(Users) 工作区打开。
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步骤

1. 在“用户”表中单击“Foreman”用户。 “组”表格显示所有用户组。

2. 在“组”表格中激活“操作员”用户组。

9.2.1.7 管理用户 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

在工作区中，可以管理用户，并将其分配到用户组。     

要求

“用户”(Users) 工作区打开。

更改用户名

1. 在“用户”表格中，双击“名称”列中的域以更改用户名。    
2. 更改用户名。

3. 按 <Return> 确认输入。

或者，在工作区中选择用户。在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties 
> General) 下，更改用户名。

更改用户密码

1. 在“用户”表格的“密码”列中，单击  按钮。用于输入密码的对话框将打开。    
2. 在“输入密码”域中，输入新密码。

3. 在“确认密码”(Confirm password) 字段中再次输入新密码。

4. 按 <Return> 确认输入。

或者，在工作区中选择用户。在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties 
> General) 下，更改密码。

显示不可见的列

1. 将鼠标光标置于“用户”表的标题上。

2. 单击右键打开快捷菜单，然后启用相应的列显示（例如，显示列“注销时间”(Logoff time)）。
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更改用户的注销时间

1. 在“用户”区域中，双击“退出时间”列中的域以更改注销时间。

2. 更改注销时间。

3. 按 <Return> 确认输入。

或者，在工作区中选择用户。在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 自动注销”(Properties > 
Properties > Automatic logoff) 下，更改注销时间。   

删除用户

1. 选择要删除的用户行。    
2. 使用鼠标右键打开快捷菜单，并选择“删除”命令。

说明

预定义的用户不能被删除。 

9.2.1.8 管理用户组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

可在工作区中管理用户组以及分配要在运行系统中使用的权限。     

要求

“用户组”(User groups) 工作区打开。

更改用户组的名称

1. 在“组”表格中，双击“名称”列中的域以更改用户组的名称。  
2. 更改用户组的名称。

3. 按 <Return> 确认输入。

或者，在工作区中选择用户组。 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties 
> General) 下，更改名称。

说明

预定义的用户组不能删除。
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显示不可见的列

1. 将鼠标光标置于“用户”表的标题上。

2. 单击右键打开快捷菜单，然后启用相应的列显示（例如，显示列“显示名称”(Display 
name) ）。

更改用户组的显示名称

1. 在“组”表格中，双击“显示名称”列中的域以更改用户组的显示名称。  
2. 改变用户组的显示名称。

3. 按 <Return> 确认输入。

或者，在工作区中选择用户组。 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties 
> General) 下，更改显示名称。

删除用户组

1. 标记要删除的用户组行。  
2. 使用鼠标右键打开快捷菜单，并选择“删除”命令。

说明

预定义的用户组不能删除。

更改权限的名称

1. 在“权限”表格中，双击“名称”列中的域以更改权限的名称。  
2. 更改权限名称。

3. 按 <Return> 确认输入。

或者，在工作区中选择权限。 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties 
> General) 下，更改名称。

删除权限

1. 标记要删除的权限行。  
2. 使用鼠标右键打开快捷菜单，并选择“删除”命令。

说明

预定义的权限不能删除。 
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参见

创建权限 (页 1438)

9.2.1.9 更改用户组的编号 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

要分配组特定的权限，应编辑用户组的编号。

要求

• 在“运行系统设置 > 用户管理”编辑器中，已选择“用户管理的组特定权限”(Group-
specific rights for user administration)。

• 已创建“操作员”用户组。

• 已分配“用户管理”权限。

• “用户组”(User groups) 工作区打开。

步骤

1. 在“组”表中单击“操作员”用户组。

2. 在用户组的“编号”(Number) 列中输入“6”。
3. 在“权限”表中启用“用户管理”权限。

结果

“操作员”用户组的成员只能管理组编号小于或等于 6 的用户。 

参见

创建权限 (页 1438)
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9.2.1.10 动态记录用户 (RT Professional)

简介

要启用“动态登录”，需要两个组态步骤：      
1. 将 HMI 设备分配给组态的变量。

2. 将特定变量值分配给用户。

说明

如果已激活 SIMATIC Logon，则无法实现动态登录。

要求

• 存在用户管理。

• 已创建“Byte”类型的“Login”变量。

• 已添加或下载的用户具有密码。 

步骤

将 HMI 设备分配给变量

1. 在项目窗口中双击“运行系统设置 > 用户管理”(Runtime settings > User administration)。
2. 在表格的“动态登录”(Dynamic logon) 区域中双击“添加”(Add)。
3. 在“HMI 设备”(HMI device) 列中单击  按钮。将打开用于选择 HMI 设备的对话框。

4. 选择 HMI 设备。

5. 在“变量”(Variable) 列中单击  按钮。将打开用于选择变量的对话框。

6. 选择“Login”变量。

将用户分配给变量值

1. 打开“用户”工作区。

2. 将鼠标光标置于“用户”表的标题上。

3. 单击鼠标右键打开快捷菜单，然后激活“动态登录”(Dynamic logon) 和“用户标识”(User 
identification) 列的显示。

4. 在“用户”(Users) 表中双击“添加”(Add)。
5. 输入“Smith”作为用户名。

6. 在“密码”(Password) 列中单击  按钮。显示用于输入密码的对话框。

7. 输入用户的密码。

8. 要确认密码，请在下面的字段中再次输入密码。
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9. 使用  图标关闭此对话框。

10.激活“动态登录”(Dynamic logon) 列。

结果

当变量等于 1 时，用户“Smith”将登录。

说明

所用变量必须是“二进制”类型或者是 8、16 或 32 位。

9.2.2 在服务器上管理用户

9.2.2.1 使用 SIMATIC Logon 集中管理用户 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

简介

要管理几个应用程序或 HMI 设备的用户和用户组，请激活 SIMATIC Logon。      

原理

SIMATIC Logon 是一款用于系统范围用户管理的工具。如果使用 SIMATIC Logon，则在应用

程序或 HMI 设备外集中管理用户。 
您可组态用户组及其权限，其方法与您通常在 WinCC 中本地管理用户时一样。在服务器上

和在 WinCC 中将相同的名称分配给用户组。当名称相同时，在运行系统中将权限分配给用

户组。 
因为 WinCC 会在登录过程中从 Windows 用户管理中动态获取用户信息，所以无需在 WinCC 
中创建用户。应用程序或 HMI 设备将每个登录或密码更改转发到 SIMATIC Logon 进行处理。

说明

SIMATIC Logon 是一种需要许可证的产品。关于 SIMATIC Logon 的详细信息，请访问 <http://
support.automation.siemens.com> 网站。

在搜索字段中输入 ID“34519648”并开始搜索。可下载“SIMATIC Logon - 电子签名”手册。
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通过 SIMATIC Logon Service 登录过程

以下图表说明当用户登录到运行系统时自动运行的过程。
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< >

< >
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参见

用户管理的设置 (页 1433)
SIMATIC Logon 中的身份验证和证书管理 (页 1450)
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9.2.2.2 SIMATIC Logon 中的身份验证和证书管理

简介

SIMATIC Logon（V1.5 SP3 及更高版本）支持到设备版本 V13 SP1 及更高版本的以下设备系

列的安全加密通信连接：

• 精智面板

• KTP 移动面板

• Runtime Advanced

说明

设备版本 V13 或更低版本的 HMI 设备只能与 SIMATIC Logon 服务器建立非安全/非加密连接。

基本知识

首次连接时会将 SIMATIC Logon 证书与 HMI 设备的本地证书进行比对。比对证书存储在

“SimaticLogon\rejected”下。如果您信任 SIMATIC Logon 服务器的证书，则请将所存储的证

书复制到本地证书存储中。

证书存储在以下路径： 
• 在 PC 上通常位于“C:\Program Files\Siemens\CoRtHmiRtm\SimaticLogon\certs” 
• HMI 面板上的“\flash\simatic\SimaticLogon\certs”下
成功进行比对后，才能成功建立安全加密连接。

有关测试的浏览器的更多信息，请参见互联网上的客户支持页面，条目 ID=109480490:
• https://support.industry.siemens.com/cs/document/109480490/ (https://

support.industry.siemens.com/cs/de/de/view/109480490)

参见

使用 SIMATIC Logon 集中管理用户 (页 1448)

9.2.2.3 对服务器进行设置  (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在服务器上执行以下步骤来确保 SIMATIC Logon 的正常运行。
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步骤

1. 安装 SIMATIC Logon Services。
2. 在操作系统的用户管理中，创建用户组。

3. 在操作系统的用户管理中，创建用户。

说明

SIMATIC Logon 的用户必须是操作系统中的某个用户组的成员。子组成员无法登录。

4. 将新用户分配到组。

5. 在服务器上为每个 HMI 设备传送许可证。

说明

您可在随 SIMATIC Logon 提供的文档中找到更详细的信息。

说明

如果通过 SIMATIC Logon 向用户授权，则在服务器上存储的密码策略将是有效的。

说明

用户可以通过服务器上的“组态 SIMATIC Logon”(Configure SIMATIC Logon) 来组态 SIMATIC 
Logon 的注销时间。

无论采用何种面板，为所有用户设置相同的自动注销时间。

9.2.2.4 使用 SIMATIC Logon 登录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

要求

• 存在用户管理。

• 在 WinCC 中创建的组与服务器上的 Windows 组一致。

• 有一个安装了 SIMATIC Logon Service 的服务器。
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说明

用户只能是 WinCC 中某一用户组中的成员。如果一个用户是服务器上几个用户组的成员，则

在 WinCC 中只能识别其中的一个用户组。

在 Windows 和 WinCC 中，“Administrators”和“Users”均为预定义组。在 Windows 中创建的

任何新用户都将自动成为“Users”组的成员。如果将用户分配到新的组（如“SL user”组），则

该用户将成为两个组的成员。

只有从操作系统的“Users”组中删除此用户之后，该用户才能通过 SIMATIC Logon 登录。 
用户成功登录到服务器后，运行系统中总是会显示一个系统消息以示确认。

说明

使用 SIMATIC Logon 管理对装有 WinCC Runtime Advanced 的面板或设备的访问时，必须注

意，在 Windows 用户组或 Windows 用户的名称中不可使用字符“/”和“\”。

步骤

1. 在项目窗口中打开“运行系统设置 > 用户管理”(Runtime settings > User administration) 编辑
器。

2. 选择“启用 SIMATIC Logon”(Enable SIMATIC Logon)。
3. 根据管理用户的环境，选择“Windows 域”(Windows domain) 或“Windows 计算机”(Windows 

computer)。
4. 在“服务器名称”(Server name) 文本框中，输入 SIMATIC Logon 服务器的名称或 IP 地址。

说明

如果使用 IP 地址，确保 SIMATIC Logon 服务器始终有相同的 IP 地址。 

5. 在“端口号”文本框中输入 TCP/IP 通讯的端口号。值的有效范围在 1024 到 49151 之间。预
设端口号为“16389”，被 SIMATIC Logon 用作默认值。

6. 在“Windows 域”(Windows domain) 文本框中，输入 Windows 域或登录服务器的用户数据。
输入登录服务器名称以访问登录服务器上的用户。
如果登录服务器位于域中并且您要访问该域的用户，请输入域名。 

说明

如果登录服务器位于域中，则不会接受本地 Windows 用户。

7. 激活“加密传送”(Encrypted transfer) 复选框，在将数据发送到服务器之前对数据进行加密。
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紧急用户

如果不能访问服务器，则在 WinCC 用户管理中创建的所有本地用户也可用作紧急用户。

紧急用户具有其所属的用户组的权限。

说明

有关更多信息，请参阅随附的 SIMATIC Logon 文档。 
该文档可能位于以下目录下：[SIMATIC Logon 安装目录] \manuals

9.2.2.5 使用 SIMATIC Logon 登录 (RT Professional)

要求

• 存在用户管理。

• 在 WinCC 中创建的组与服务器上的 Windows 组一致。

• 有一个安装了 SIMATIC Logon Service 的服务器。

说明

当某个用户是多个用户组的成员时，会将这些组的权限总和分配给该用户。 可以进行登录。 

步骤

1. 在项目窗口中双击“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 在工作区中双击“用户管理”(User administration)。
3. 激活“SIMATIC Logon”。
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9.2.3 管理 Web 客户端的用户 (RT Professional)

9.2.3.1 管理 Web 客户端的用户组 (RT Professional)

简介

要针对 Web 客户端管理各用户组，必须进行以下组态： 
• 启用用于 Web 访问的所选起始画面

• 选择的语言

• 保留的许可证数量（针对 WebUX）
这样可以使项目的各个部分立即变为用户可访问或不可访问。

说明

项目中的用户组名称必须唯一。否则，输入将不被接受。 

要求

• 已创建“起始”画面并且已激活 Web 访问。

• 已激活所选的项目语言。

• “Web 操作员”(Web operators) 用户组已创建。

步骤

1. 在项目窗口中，双击“运行系统设置”(Runtime settings) 编辑器。

2. 单击“用户管理”(User administration)。
3. 在“用户组”(User groups) 选项卡中，选择用户组“Web 操作员”(Web operators)。 
4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 网络选项”(Properties > Properties > Web options)。
5. 在“WebNavigator 设置”(WebNavigator settings) 下单击“起始画面”(Start screen) 选择列表中

的  按钮。
将打开用于选择起始画面的对话框。

6. 为运行系统选择“起始”(Start) 画面。

7. 使用  图标关闭此对话框。

8. 重复步骤 5 至 7 创建为 WebUX 设置一个起始画面。
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9. 为用户组组态一种语言，请在“Web 语言”(Web language) 选择列表中的“选项”(Options) 下
单击  按钮。 
将打开用于选择语言的对话框。

10.选择所需语言作为用户组的运行系统语言。

或者，您可以在快捷菜单中选择“WebNavigator 起始画面”(WebNavigator start screen)、
“WebUX 起始画面”(WebUX start screen) 和“Web 语言”(Web language) 列并进行相应组态，

从而进行这些设置。

说明

用户组的名称与语言相关。可以使用多种语言指定该名称并在运行系统中切换语言。 

9.2.3.2 管理 Web 客户端的用户  (RT Professional)

简介

要使各用户登录 Web 客户端（WebNavigator 或 WebUX），必须进行以下组态： 
• 启用用于 Web 访问的所选起始画面

• 选择的语言

• 保留的许可证数量（针对 WebUX）
这样可以使项目的各个部分立即变为用户可访问或不可访问。

说明

要通过系统中的 Web 客户端或 WebUX 客户端访问的新用户，只能在工程组态系统中创建。

使用用户视图在运行系统中创建用户时，无法对此用户分配一个 Web 启动画面。因此，该

用户无权访问 Web。
在运行系统中，现有用户也无法获得 Web 访问权限。

要求

• 已创建“起始”画面并且已激活 Web 访问。

• 已激活所选的项目语言。

步骤

1. 在项目窗口中，双击“运行系统设置”(Runtime settings) 编辑器。

2. 单击“用户管理”(User administration)。
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3. 在“用户”(Users) 选项卡中，选择要进行设置的用户。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 网络选项”(Properties > Properties > Web options)。
5. 在“WebNavigator 设置”(WebNavigator settings) 下单击“起始画面”(Start screen) 选择列表中

的  按钮。
将打开用于选择起始画面的对话框。

6. 选择“起始”画面。

7. 使用  图标关闭此对话框。 
8. 重复步骤 5 至 7 创建为 WebUX 设置一个起始画面。

9. 在“保留的许可证数量”(Reserved number of licenses) 下，使用  按钮为所选用户组态保留
的 WebUX 许可证数量。

说明

如果组态的保留许可证数量超过 WebUX 服务器上的数量，则只考虑在用户管理下列出的

前几个用户。

说明

如果选择了“对 WebUX 使用 WebNavigator 许可证”(Use WebNavigator licenses for 
WebUX) 选项，则无法保证预留 WebUX 许可证。

10.为用户组态一种语言，请在“Web 语言”(Web language) 选择列表中的“选项”(Options) 下单
击  按钮。  
将打开用于选择语言的对话框。

11.选择所需语言作为 Web 用户的运行系统语言。

或者，您可以在快捷菜单中选择“WebNavigator 起始画面”(WebNavigator start screen)、
“WebUX 起始画面”(WebUX start screen) 和“Web 语言”(Web language) 以及“为 WebUX 保
留的许可证”(Licenses reserved for WebUX) 列并进行相应组态，从而进行这些设置。

说明

当用户加入某个新用户组时，该语言设置保留。不过，起始画面会被覆盖。

说明

默认情况下，WebNavigator 许可证用于 WebUX。如果要单独使用这些许可证，请清除“运

行系统设置 > Web 访问”(Runtime settings > Web access) 下的“为 WebUX 使用 
WebNavigator 许可证”(Use WebNavigator licenses for WebUX)。  

说明

用户现在也可以使用 ODK 函数“PWRTLogout()”在 WebNavigator 客户端手动注销。您可在 
Runtime API 文档中的“用户管理函数 > 登陆、注销函数”下找到函数描述。
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9.2.4 管理运行系统用户

9.2.4.1 运行系统中的用户  (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

原理

创建用户和用户组并为其分配权限。 可为对象组态权限。 在下载到 HMI 设备后，所有组态

了权限的对象都会得到保护，以免在运行时受到未授权的访问。

用户视图

如果在工程组态系统中组态了用户视图，则在下载到 HMI 设备后可在此用户视图中管理用

户。  

注意

在用户视图中进行的更改，在运行系统中将立即生效。 在运行系统中进行的更改不会更新

到工程组态系统中。 将用户管理下载到 HMI 设备之后，可以根据相应的设置，在出现安全

提示后覆盖用户视图中的所有更改。

具有“用户管理”权限的用户，可以访问用户视图而无任何限制。 这允许他们管理所有用

户。 所有其他用户只拥有对用户视图的有限访问权限，因此只能进行自我管理。

参见

用户视图 (页 1457)
在复杂用户视图中管理用户 (页 1461)
以用户身份进行登录 (页 1465)

9.2.4.2 用户视图 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

用途

在工程组态系统中组态用户视图，以便还可以在运行系统中管理用户。   
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结构

用户视图的每一行将显示下列内容：

• 用户

• 加密的用户密码

• 相应的用户组

• 退出时间

如果没有用户登录，则用户视图为空。登录后会显示各个域的内容。

管理员的用户视图

管理员登录时，用户视图中显示所有的用户。管理员可以更改用户名和密码。还可以创建新

用户，并将其分配到现有的用户组。 

用户的用户视图

如果没有管理员登录，则用户视图仅显示登录的用户。用户可以更改自己的密码和注销时间。

参见

运行系统中的用户  (页 1457)
以用户身份进行登录 (页 1465)
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9.2.4.3 组态用户视图 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

在工程组态系统中组态用户视图，以便还可以在运行系统中管理用户。  

要求

已经创建一个画面。

步骤

1. 从工具箱的“控件”类别中选择“用户视图”对象。

2. 将“用户视图”对象拖放到画面中。

3. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性”(Properties > Properties)。
4. 指定“用户视图”的外观。

5. 例如，可以选择“显示模式 > 匹配尺寸 > 按内容调整对象”(Display mode > Fit to size > Fit 
object to contents)。

结果

在此画面中创建了用户视图。

参见

以用户身份进行登录 (页 1465)

9.2.4.4 创建用户 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
Multipanels, Mobile Panels)

简介

在运行系统中创建一个用户，以便用户可以用其用户名称登录。     
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或者，也可以在工程系统中创建用户，并将其下载到 HMI 设备。

说明

仅适用于 Runtime Professional： 
想要通过系统中的 Web 客户端或 WebUX 客户端进行访问的新用户，只能在工程系统中创建。

使用用户视图在运行系统中创建用户时，无法向该用户分配一个 Web 启动画面。因此，该

用户无权访问 Web。
在运行系统中，现有用户也没有 Web 访问权限。

只有当登录时输入的用户名与运行系统中的用户匹配时，登录才会成功。此外，登录时输入

的密码也必须与运行系统中的用户的密码匹配。

说明

请注意，输入应区分大小写。 

说明

输入用户名和密码时，请勿使用特殊字符，例如 / " § $ % ? ' &。

将用户分配到用户组。于是，用户便拥有了该用户组的权限。

说明

运行系统用户必须分配到用户组。用户组是在工程系统中创建的。用户组的名称与语言相关。

要求

• 用户视图打开。

• 用户组“组 2”已创建。

步骤

1. 单击用户视图中的“<新建用户>”。将打开一个对话框。

2. 输入“Foreman”作为用户名。

3. 按 <Return> 键。

4. 单击“密码”(Password)。
5. 输入用户的密码。
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6. 按 <Return> 键。密码是隐藏的。

7. 单击“组”列。

8. 选择“组 2”作为“组”。

9. 按 <Return> 键。

10.单击“注销时间”列。

11.输入用户自动退出的时间。

参见

以用户身份进行登录 (页 1465)

9.2.4.5 在复杂用户视图中管理用户 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

如果您已经在工程系统中组态了用户视图，则可在运行系统中管理用户和用户组。     

说明

在用户视图中进行的更改，在运行系统中将立即生效。在运行系统中进行的更改不会更新到

工程组态系统中。将用户管理下载到 HMI 设备之后，可以根据相应的设置，在出现安全提

示后覆盖用户视图中的所有更改。

要求

• 已启用运行系统。

• 已创建复杂用户视图。

• 已打开包含用户视图的画面。

• 具有默认的“用户管理”权限。

说明

如果没有“用户管理”权限，则只允许更改密码和注销时间。
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更改用户名

1. 在用户显示的“用户”列中输入一个新用户名。

2. 按 <Return> 确认输入。    

说明

之后，用户便无法在运行系统中再使用旧密码进行登录。如果删除该用户名并按 <Return> 
键，则用户将被删除。

更改用户密码

复杂用户显示仅在所选设备中提供。

1. 在用户显示的“密码”列中输入一个新密码。

2. 按 <Return> 确认输入。

说明

之后，用户在运行系统便无法再使用先前的密码进行登录。

如果在复杂用户视图中删除密码并按 <Return> 键，则用户将被删除。 

更改用户的注销时间

1. 在用户显示的“注销时间”列中输入一个新注销时间。

2. 按 <Return> 确认输入。    

删除用户

1. 单击要删除的用户名称。  
2. 删除名称。

3. 按 <Return> 键。

说明

用户无法再登录到运行系统。

将用户分配到不同的用户组

1. 激活相应用户的用户组域。    
2. 选择一个用户组。

3. 按下 <Return> 确认选择。

组态用户管理

9.2 设置用户管理

可视化过程

1462 系统手册, 11/2022, 在线文档



参见

运行系统中的用户  (页 1457)
以用户身份进行登录 (页 1465)

9.2.4.6 解锁已锁定的用户 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

解锁已锁定的用户

激活“运行系统设置”>“用户管理”中的“激活登录尝试次数限制”复选框。

在“无效登录尝试次数”(Number of invalid login attempts) 域中输入数字 3。
如果用户尝试登录三次都失败（例如，输入不正确的密码），则会将其分配到“未经授权”

组中。该用户将丧失所有权限。该用户仍然可以登录，但不再拥有任何权限。只有拥有管理

员权限的用户才能将未经授权的用户重新分配到用户组。   

参见

以用户身份进行登录 (页 1465)

9.2.4.7 以用户身份进行登录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

通常情况下，通过一个特定的按钮以用户身份登录。为此，将显示登录对话框。     
默认情况下，访问受保护对象时，如果出现下列情况将显示登录对话框：

• 在运行系统中没有用户登录。

• 登录用户没有所需权限。

说明

在精简面板上，按下访问保护按钮时，系统将始终打开登录对话框。

要求

• 在“运行系统设置”>“用户管理”下，

– 已选中“启用登录尝试次数限制”(Enable limit for logon attempts) 复选框。

– 在“错误登录尝试次数”(Number of incorrect login attempts) 字段中输入数字 3。
• 已对名为“登录”的按钮组态了“ShowLogonDialog”系统函数。
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步骤

1. 单击“登录”按钮。将显示登录对话框。

2. 输入在用户管理中定义的用户名，例如“Foreman”。
如果在您之前已有用户登录，则将显示该用户的用户名。

3. 输入相应的密码。该输入为隐藏。

说明

输入密码时，请注意区分大小写。 

4. 单击“确定”关闭该对话框。

说明

更改 HMI 设备时，如果所有 HMI 设备的密码均包含允许使用的特殊字符，则无需重新输入

密码。

允许在密码中使用以下特殊字符：

()€&@$%+#^[]|*-"<>!,.;:/_=\'? `~{}$
如果从早期设备版本切换到 V14 并且在密码中使用了禁用的特殊字符时，密码将被删除。系

统将以错误消息的形式进行提示，您需要保存一个新密码。

登录成功

如果输入用户名“Foreman”，并且输入的密码与存储的密码相符，则可在运行系统中以用户

“Foreman”的身份登录。您已拥有用户“Foreman”的权限。 
当用户“Foreman”访问受保护对象（如“登录”按钮）时，只有在用户“Foreman”拥有所需权

限的情况下，才会授予对此受保护对象的访问权限。才会立即执行所组态的函数。 
如果您在成功登录后没有所需权限，则将显示相应的错误消息。但是，您仍然在运行系统中

登录。
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登录未成功

显示一条出错消息。   
为了保持安全性，您或在您之前登录的用户不再拥有任何权限。然而仍然可以访问不受保护

的对象。但是，用户视图将不显示任何条目。在下次成功登录后用户视图和权限将会改变。

如果第三次登录尝试失败，则会将用户分配到“未经授权”组。因此，不要组态具有此显示

名称的用户组。   
如果调用“Log off”函数或用户的退出时间到期，则用户将退出。 

参见

以用户身份进行登录 (页 1465)

9.2.4.8 以用户身份进行登录 (RT Professional)

简介

通常情况下，通过一个特定的按钮以用户身份登录。为此，将显示登录对话框。     
默认情况下，访问受保护对象时，如果出现下列情况将显示登录对话框：

• 在运行系统中没有用户登录。

• 登录用户没有所需权限。

要求

• 已对名为“登录”的按钮组态了“ShowLogonDialog”系统函数。
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步骤

1. 单击“登录”按钮。将显示登录对话框。

2. 输入在用户管理中定义的用户名，例如“Foreman”。
如果在您之前已有用户登录，则将显示该用户的用户名。

3. 输入相应的密码。该输入为隐藏。

4. 单击“确定”关闭该对话框。

登录成功

如果输入用户名“Foreman”，并且输入的密码与存储的密码相符，则可在运行系统中以用户

“Foreman”的身份登录。您已拥有用户“Foreman”的权限。

当用户“Foreman”访问受保护对象（如“登录”按钮）时，只有在用户“Foreman”拥有所需权

限的情况下，才会授予对此受保护对象的访问权限。才会立即执行所组态的函数。 
如果您在成功登录后没有所需权限，则将显示相应的错误消息。但是，您仍然在运行系统中

登录。

登录未成功

显示一条出错消息。   
为了保持安全性，您或在您之前登录的用户不再拥有任何权限。然而仍然可以访问不受保护

的对象。但是，用户视图将不显示任何条目。在下次成功登录后用户视图和权限将会改变。

如果调用“Log off”函数或用户的退出时间到期，则用户将退出。 

参见

运行系统中的用户  (页 1457)
用户视图 (页 1457)
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组态用户视图 (页 1459)
创建用户 (页 1459)
在复杂用户视图中管理用户 (页 1461)
解锁已锁定的用户 (页 1463)
以用户身份进行登录 (页 1463)
导出用户管理 (页 1467)
导入用户管理 (页 1468)

9.2.4.9 导出用户管理 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

将用户和用户组从工程组态系统传送到 HMI 设备。如果已组态了一个用户视图，则可通过

该用户视图管理 HMI 设备上的用户。     
如果某个用户具有访问多个 HMI 设备的权限，那么各 HMI 设备上所组态的用户名和密码都

必须相同。为不同 HMI 设备中用户管理建立一个标准。将 HMI 设备中的用户和密码导出到

存储介质上（例如，软盘、存储卡或网络驱动器）。将此存储介质中的用户和密码导入到所

有其它 HMI 设备中。

编制一个函数，使其可以在按下某个按钮后导出用户数据。

“ExportImportUserAdministration”系统函数并非在所有 HMI 设备上均可用。

注意

导出时，用户数据将被加密，并将其从 HMI 设备写入目标文件。目标文件被覆盖。

要求

• 已经创建了 HMI 设备。

• 已经创建一个画面。

• 画面中已创建了按钮。

• 巡视窗口已打开。
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步骤

1. 单击画面中的按钮。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
3. 在函数列表中，单击“添加函数”(Add function) 条目。

4. 选择系统函数“ExportImportUserAdministration”。
5. 选择“导出”(Export) 作为“方向”(Direction)。导出时，目标文件被用户数据覆盖。

6. 输入目标文件的完整路径作为“文件名”(File name)，例如“a:\test\usersview.txt”。

说明

需确保文件名正确。如果目录（例如“\test\”）不存在，则会创建相应目录而不作任何提

示。 

参见

以用户身份进行登录 (页 1465)

9.2.4.10 导入用户管理 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介 
如果某个用户具有访问多个 HMI 设备的权限，那么各 HMI 设备上所组态的用户名和密码都

必须相同。为不同 HMI 设备中用户管理建立一个标准。将 HMI 设备中的用户和密码导出到

存储介质上（例如，软盘、存储卡或网络驱动器）。将此存储介质中的用户和密码导入到所

有其它 HMI 设备中。

组态一个函数，使其可以在按下某个命令按钮后导入用户数据。

“ExportImportUserAdministration”系统函数并非在所有 HMI 设备上均可用。

说明

用户管理组态的导出/导入包含所有设置。现有对象（用户、组、登录设置、授权级别）在

导入期间会被覆盖。导入的用户和密码立即生效。

要求

• 已经创建一个画面。

• 画面中已创建了命令按钮。

• 巡视窗口已打开。
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操作步骤

1. 单击画面中的按钮。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
3. 在函数列表中，单击“添加函数”(Add function) 条目。

4. 选择系统函数“ExportImportUserAdministration”。
5. 选择“导入”作为“方向”。导入时，HMI 设备中的用户数据将被覆盖。

6. 输入源文件的完整路径作为“文件名”(File name)，例如“a:\test\usersview.txt”。

说明

需确保文件名正确。如果文件夹（如“\test\”）或文件不存在，将显示一条错误消息。 

参见

以用户身份进行登录 (页 1465)

9.2.5 组态访问保护

9.2.5.1 访问保护 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

用户可以为一个对象组态授权以保护对它的访问。之后，所有拥有此权限的登录用户便可访

问该对象。如果用户没有操作对象的运行系统权限，则登录对话框将会自动显示。

说明

在“用户管理”(User administration) 下提供多个系统函数，以便可以在如 PLC 中编辑用户、

密码和用户组。 

9.2.5.2 组态操作权限 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

为按钮组态“停止运行系统”权限。然后，只有那些拥有相应权限的用户才有权访问此按钮，

例如“操作员”用户组的所有用户。     

组态用户管理

9.2 设置用户管理

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1469



这可确保对该命令按钮的访问进行保护。如果属于“操作员”用户组的用户已登录，并且拥

有所需权限，则该用户单击此按钮时将停止运行系统。 
示例将详细介绍如何组态具有访问保护的命令按钮。

要求

• “操作员”用户组已创建。

• 已创建“Stop runtime”权限。

• 已创建和打开一个画面。

• 画面包含按钮。

步骤

1. 单击画面中的按钮。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 安全”(Properties > Properties > Security)。
3. 选择“停止运行系统”作为“权限”。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
5. 从函数列表中选择一个系统函数，例如“StopRuntime”。

说明

“启用”(Enable) 和“禁用”(Disable) 事件仅用于检测是否选择或取消选择了对象。但是，

事件不会触发密码提示。

如果您希望组态在对象的函数调用时提供访问保护，则请不要使用“启用”(Enable) 或“禁

用”(Disable) 事件。
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9.3 参考

9.3.1 具有访问保护的对象 (Basic Panels)

简介

可为下列对象组态权限：     
• I/O 域
• 按钮

• 符号 I/O 域
• 图形 I/O 域
• 日期/时间域

• 开关

• 报警视图

• 用户视图

• 配方视图

• 系统诊断视图

9.3.2 具有访问保护的对象 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可为下列对象组态权限：     
• I/O 域
• 按钮

• 符号 I/O 域
• 图形 I/O 域
• 日期/时间域

• 开关

• 符号库
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• 滚动条

• 有效范围名称

• 有效范围名称 (RFID)
• 报警视图

• 报警窗口

• 用户视图

• HTML 浏览器

• 监控表

• Sm@rtClient 视图

• 配方视图

• f(x) 趋势视图

• 系统诊断视图

• 系统诊断窗口

• PLC 代码视图

• GRAPH 概览

• ProDiag 概览

9.3.3 具有访问保护的对象 (RT Professional)

简介

可为下列对象组态权限：     
• 连接器

• 管道

• 双 T 形管

• T 形管

• 管道弯头

• I/O 域
• 可编辑的文本域
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• 列表框

• 组合框

• 按钮

• 圆形按钮

• 符号 I/O 域
• 图形 I/O 域
• 棒图

• 滚动条

• 滚动条

• 复选框

• 选项按钮

• 量表

• 时钟

• 用户视图

• HTML 浏览器

• 配方视图

• 报警视图

• f(x) 趋势视图

• f(t) 趋势视图

• 表格视图

• 数值表

• 系统诊断视图

• 媒体播放器

• 通道诊断视图

• PLC 代码视图

• GRAPH 概览

• ProDiag 概览
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要组态以下具有访问控制的对象，还需要将系统函数“ShowLogonDialog”链接到某个事件，

例如 Click。

• 直线

• 折线

• 多边形

• 椭圆

• 椭圆扇形

• 圆扇形

• 椭圆弧

• 圆弧

• 圆

• 矩形

• 文本域

• 图形视图

• 画面窗口

• 打印作业/脚本诊断

9.3.4 默认的用户组和权限  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

原理

预定义用户组和权限的编号如下：

用户组 编号

“管理员组” 1
“用户” 2
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授权 编号

“用户管理” 1
“监视” 2
“操作” 3

9.3.5 默认的用户组和权限 (RT Professional)

原理

预定义用户组和权限的编号如下：

用户组：

• “管理员组”

• “用户”

权限 编号

“用户管理” 1
“监视” 2
“操作” 3
“启用远程控制” 1000
“Web 访问 - 仅查看” 1002

权限 1000，“启用远程控制”适用于客户端-服务器项目。 
权限 1002，“Web 访问 - 仅查看”与 Web Navigator 结合时有意义。
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9.4 示例

9.4.1 示例： 组态带有登录对话框的按钮 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, 
Panels, Comfort Panels, RT Unified)

任务

在以下示例中，将为一个按钮组态函数“ShowLogonDialog”。这样，不同的用户可以在换班

时登录到运行系统中。在该过程中，先前登录的用户退出。       

说明

默认状态下，登录对话框在运行时不显示，除非访问受保护的对象，或者没有用户登录或登

录的用户没有所需权限。

要求

• 已经创建一个画面。

• 画面中已创建了按钮。

步骤

1. 单击画面中的按钮。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 事件 > 释放”(Properties > Events > Release)。
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3. 在“函数列表”表中，单击“添加函数”(Add function) 条目。

4. 从“用户管理”(User administration) 组中，选择系统函数“ShowLogonDialog”。

结果

如果用户在运行系统中单击该按钮，则调用函数“ShowLogonDialog”。当调用函数

“ShowLogonDialog”时，将显示登录对话框。用户以其用户名和密码登录。 

9.4.2 示例：记录登录和注销事件 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

任务

在下列示例中将函数“TraceUserChange”组态到事件“用户切换”(User change)。   

原理

用户登录或退出时调用函数“TraceUserChange”。 在调用函数时，将输出带有相关用户信息

的系统消息。 
可以归档该系统消息。 在归档时，系统消息被加上日期标志和时间标志。 这就确保了可以

对登录 HMI 设备的用户、登录时间以及登录持续时间进行跟踪。
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要求

• 已创建装有高级版运行系统的 HMI 设备。

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 在项目视图中双击“调度程序”。

2. 在任务表中双击“添加”(Add)。
3. 输入“登录协议”作为“名称”。

4. 选择“用户切换”作为“触发器”。

5. 在巡视窗口中打开“属性 > 事件”(Properties> Events)。
6. 在“函数列表”表中，单击“添加函数”(Add function) 条目。

7. 选择系统函数“TraceUserChange”。

结果

在用户登录或退出时，输出系统消息。 

9.4.3 示例： 用户管理的结构 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

任务

在下面的实例中，为不同用户和用户组建立用户管理。 本实例针对制造工程业的典型要求

配置文件。  

原理

在设备或项目中包含了完全不同的组。 每组人员都保护其自身数据和函数不被他人访问。 为
此，创建用户并将其分配到用户组。 
通过用户组可以产生不同的视图。 
示例：

• 组织视图： 调试人员、操作员、轮班 I、轮班 II
• 技术视图： 坐标轴控件、工具转换器、北面设备、南面设备

下面的实例针对组织视图。
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每个用户组都具有与访问保护相关的特殊要求： 对于指定应用事例，用户组具有操作权限。 
例如，程序员改变配方数据记录。 
在本实例中，创建用户 Miller、Group Smith 和 Foreman 并分配到不同用户组。

Miller 女士是工程系统的程序员。 Group Smith 是调试人员组。Mr. Foreman 是操作员。

要求

• 已经创建了新项目。

• 已打开“用户管理”编辑器。

步骤概述

使用用户管理的实例中含有以下步骤：

1. 创建权限：设计者指定访问保护所需的权限。

2. 组态权限： 设计者指定可以操作哪些对象，可以执行哪些函数。

3. 创建用户组并分配权限： 管理员与设计者一起创建用户组。 设计者使用权限指定可操作对象
和更改参数的用户。

4. 创建用户并将其分配到用户组： 管理员管理用户。

结果

终将获得以下用户、用户组和权限的用户管理结构：

用户 用户组 权限

Miller Smith Foreman 身份 更改配方

记录

更改系统参

数

更改过程参

数

管理

      管理员组       x
X     程序员 X      
  X   调试工程师 X X X  
    X 操作员 x      

属于“操作员”用户组的用户“Foreman”具有对组态的“至配方视图”按钮的访问权限。

说明

也可以创建多个具有不同操作权限的操作员用户，例如“操作员级别 1”、“操作员级别 2”。 
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9.4.4 示例： 创建权限并进行组态 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

任务

下例说明如何创建权限

步骤

1. 打开“用户组”工作区。

2. 在“权限”(Authorizations) 表中双击“添加”(Add)。
3. 输入“更改配方数据记录”作为权限的“名称”。

4. 重复步骤 2 和 3 创建其它权限： “更改系统参数”、“更改过程参数”。

结果
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9.4.5 示例： 组态具有访问保护的按钮 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, 
Panels, Comfort Panels, RT Unified)

任务

在下例中，将使用系统函数创建用于更改画面的按钮。保护“至配方视图”按钮防止未经授

权的操作。为此，在“至配方视图”按钮组态“更改配方数据记录”权限。       

要求

• 已创建“更改配方数据记录”权限。

• 已创建“配方”画面。

• 已创建并打开“启动”画面。

• 已在“启动”画面中创建和标记了按钮。

步骤

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 输入“至配方视图”作为文本。

3. 在巡视窗口中，单击“属性 > 事件 > 单击”(Properties > Events > Click)。
4. 在“函数列表”(Function list) 表的第一行上，单击“添加函数”(Add function) 条目。

5. 从“画面”组中选择“ActivateScreen”系统函数。

6. 在“画面名称”(Screen name) 字段中单击  按钮。用于选择画面的对话框打开。

7. 选择“配方”(Recipes) 画面，然后使用  按钮关闭对话框。

8. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 安全”(Properties > Properties > Security)。
9. 选择“更改配方数据记录”作为“权限”。
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结果

对“至配方视图”按钮的访问进行保护。例如，如果用户“Smith”单击运行系统中的按钮，则

调用函数“配方视图”画面。前提条件是用户“Smith”已正确登录，并拥有所需要的权限。

“配方”画面包含配方视图及其它画面对象。 

说明

如果已登录的用户不具有所需权限，或没有用户登录，则显示“登录对话框”。此时，在 
Runtime Professional 中显示报警，提示此用户没有操作员权限。

9.4.6 示例： 创建用户组并分配权限： (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, 
Panels, Comfort Panels, RT Unified)

任务

在下面的实例中，将创建用户组，并为其分配权限。       

步骤

1. 打开“用户组”工作区。

2. 在“组”(Groups) 表中双击“添加”(Add)。
3. 输入“程序员”作为“名称”。

4. 重复步骤 2 和 3 创建“调试员”和“操作员”用户组。
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5. 在“组”表格中单击“管理员”。

6. 在“权限”表格中激活“更改系统参数”权限。

中间结果

步骤

1. 在“组”表格中单击“操作员”。

2. 在“权限”表格中激活“更改配方数据记录”权限。

3. 在“组”表格中单击“调试员”。

4. 在“权限”表格中激活权限“更改配方数据记录”、“更改系统参数”和“更改过程参数”。

5. 在“组”表格中单击“程序员”。

6. 在“权限”表格中激活“更改配方数据记录”权限。
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结果

9.4.7 示例： 创建用户并分配到用户组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, 
Panels, Comfort Panels, RT Unified)

任务

在下面的实例中，创建用户并为其分配用户组。在输入名称后，立即按字母顺序排序用

户。       

步骤

1. 打开“用户”工作区。

2. 在“用户”(Users) 表中双击“添加”(Add)。
3. 输入“Miller”作为用户名。

4. 在“密码”(Password) 列中单击  按钮。用于输入密码的对话框将打开。

5. 输入“miller”作为密码。
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6. 要确认密码，请在下面的字段中再次输入密码。

7. 使用  图标关闭此对话框。

8. 在“组”表格中激活“程序员”用户组。

中间结果

步骤

1. 在“用户”(Users) 表中双击“添加”(Add)。
2. 输入“Smith”作为用户名。

3. 在“密码”(Password) 列中单击  按钮。用于输入密码的对话框将打开。

4. 输入“smith”作为密码。

5. 要确认密码，请在下面的字段中再次输入密码。

6. 使用  图标关闭此对话框。

7. 在“组”表格中激活“调试员”用户组。

8. 对用户“Foreman”重复步骤 2 到 6。
9. 在“组”表格中激活“操作员”用户组。
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结果
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使用系统函数和运行系统脚本 10
10.1 原理

10.1.1 运行系统脚本 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

术语定义            
本文档中使用了以下术语：

术语  
运行系统脚本 指代用户自定义函数和局部脚本中所有活动的通用术语。

函数 指代系统函数和用户自定义函数的通用术语。

系统函数 系统函数是所有随 WinCC 一同提供的函数。 系统函数可应用在函数

列表、用户自定义函数或局部脚本中。

用户自定义函数 用户自定义函数是指在“脚本”编辑器中编写的函数。 为了更准确

的加以说明，本文档中使用术语“用户自定义 VB 函数”和“用户自

定义 C 函数”。

局部脚本 局部脚本是指在使用的位置直接创建的脚本（例如对象属性），并

且具有周期性或非周期性触发器。 为了更准确的加以说明，本文档

中使用术语“局部 VB 脚本”和“局部 C 脚本”。

VBS/VBScript Visual Basic Script 的缩写形式

可用性

  WinCC RT Advanced 和面板 WinCC RT 
Professional

自定义 VB 函数 X X
自定义 C 函数 -- X
局部 VB 脚本 -- X
局部 C 脚本 -- X

可视化过程
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应用运行系统脚本

下图可作为应对编程任务的决策指南：

* WinCC RT Advanced 和面板不支持局部脚本。

自定义函数或局部脚本？

使用用户自定义的函数或者使用局部脚本完成编程任务，这取决于应用目的并 终取决于用

户自定义函数或局部脚本的数量。 
局部脚本可用于各种后台活动，例如日常打印或记录、变量的监视或者计算的执行。 
通过自定义函数，只需创建一次就可以在项目中重复使用代码。 需要时，只需调用相应的

自定义函数即可，而无需多次输入代码。 这样代码将更加清晰并易于维护。 

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

用户定义的函数 (页 1491)
局部脚本 (页 1493)

10.1.2 系统函数 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

应用

• 函数列表

发生特定事件时，可通过函数列表来执行组态的系统函数。       
• 用户自定义函数

如果 HMI 设备支持用户自定义函数，可以将系统函数与用户自定义函数代码中的指令和

条件结合使用。 这样，便可以根据特定的系统状态来执行自定义函数。 此外，还可以计

算系统函数的返回值。 利用返回值可以执行测试函数，继而影响函数流。

使用系统函数和运行系统脚本
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系统函数的应用示例

• 计算，按常量或变量来增加变量值。

• 记录功能，如启动过程值日志。

• 设置，例如，切换 PLC 状态或置位 PLC 中的某个位。

• 报警，如一个不同用户登录后。

应用

在函数列表中或用户自定义函数中使用系统函数。 
• 函数列表

组态函数列表时，从按类别排序的选择列表中选择系统函数：

• 用户自定义函数

如果在用户自定义函数中使用系统函数，可以在选择列表中进行选择。要打开选择列表，

请使用快捷键 <Ctrl + 空格键> 或单击 。

使用系统函数和运行系统脚本
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语言相关性

在函数列表中，系统函数的名称取决于设置的项目语言。 项目设计者能立即识别其功能。 
在用户自定义函数中使用系统函数的英文名称。 有关系统函数的英语名称，请参见相关参考。

   

在 WinCC Runtime Advanced 和面板中的可用性

哪些系统函数可用取决于所选的 HMI 设备。

HMI 设备切换

如果函数列表中所使用的系统函数不适用于所设置的 HMI 设备，则这些系统函数将用颜色

进行标识。

如果用户自定义函数中的所用系统函数不能用于所设置的 HMI 设备，则将发出警告。 而且

相关的系统函数将标以蓝色的波浪下划线。 

参见

日志的系统函数 (页 687)

10.1.3 用户定义的函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

应用   
自定义函数可用于以下情况：

• 组态函数列表

在自定义函数中，自定义函数和系统函数可以按一定的条件来执行，还可以重复执行。然

后将该用户自定义函数添加到函数列表中。 
• 编写新函数

自定义函数仅在定义它们的项目中有效。例如，对于用户自定义函数，可定义传送参数

和返回值来转换数值。 

说明

在函数列表中只能使用属于同一种编程语言的用户自定义函数。选择的首个用户自定义函数

将决定随后在该函数列表中可选择的是 VB 函数还是 C 函数。

使用系统函数和运行系统脚本
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自定义函数的应用示例

• 转换数值

可使用函数实现数值的度量单位换算，例如温度值。

• 以统计方式计算变量值

• 在 f(t) 趋势视图中绘制趋势

自定义函数的属性

自定义函数具有以下属性：

• 名称

• 参数（可选）

• 返回值和类型（可选）

• 可集中修改

• 没有触发器。必须显式调用用户自定义函数（例如在函数列表中）。

自定义函数的组织

通过“脚本”编辑器创建自定义函数。有关详细信息，请参见““脚本”编辑器 (页 1500)”。
自定义函数保存在项目中。要保护用户自定义函数，请设置专有技术保护。有关详细信息，

请参见“设置专有技术保护 (页 1531)”。
• 项目树

用户自定义函数显示在项目树的“VB 脚本”(VB scripts) 或“C 脚本”(C scripts) 下。

• 函数列表

用户自定义函数显示在函数列表的“VB 函数”(VB functions) 或“C 函数”(C functions) 下。

• 用户自定义函数

如果在用户自定义函数中使用系统函数，可以在选择列表中进行选择。要打开选择列表，

请使用快捷键 <Ctrl + 空格键> 或单击 。

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

运行系统脚本 (页 1487)
设置专有技术保护 (页 1531)
“脚本”编辑器 (页 1500)

10.1.4 局部脚本 (RT Professional)

应用

可将局部脚本用于以下操作：

• 动态化对象

可使用局部脚本确定运行系统中某对象属性的值。例如，通过此方法可根据变量值更改

颜色。 
• 在任意时间点执行任务。

可使用局部脚本规划工作，例如在每天换班交接时打印输出日志。 

局部脚本的应用示例

• 为变量组态所需的值以实现图形对象的操作员控制，例如通过鼠标单击操作向 PLC 赋值。

• 组态运行系统语言切换以实现图形对象的操作员控制。

• 监视变量的状态，例如确保值有效。

局部脚本的属性

在使用的位置直接创建局部脚本。局部脚本具有以下属性：

• 预定义名称

• 预定义参数

• 预定义返回值（可选）

• 只能在使用的位置进行更改

• 不具有触发器

• 调用自定义函数、系统函数

使用系统函数和运行系统脚本
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触发器

在运行系统中执行局部脚本时需要使用触发器。触发器可以在创建局部脚本时自动确定，也

可以由项目经理指定。

WinCC 支持以下触发器：

• 非周期性触发器，例如，规划单次终止运行系统以执行维护作业。

• 周期性触发器，例如，规划一项启动日常日志打印的作业。

• 事件，例如，单击按钮时。

下表列出了不同类型的触发器：

触发器可用于以下编辑器：

• 调度程序

首先需要在调度程序中组态触发器。然后将该触发器连接到局部脚本或函数列表。

• 画面

要对对象属性做动态化处理，首先应在相应画面的属性列表中组态局部脚本。 
在创建局部脚本时会自动确定触发器。可更改该触发器，例如可更改为变量触发器。 

参见

运行系统脚本 (页 1487)

使用系统函数和运行系统脚本
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10.2 使用函数列表

10.2.1 关于函数列表的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

简介

函数列表的作用是，在发生所组态的事件时执行一个或多个系统函数和用户自定义函数。  

原理

针对对象（例如画面对象或任务等）的事件来组态函数列表。 可以将函数列表精确地组态

到每个事件上。 可用事件取决于所选择的对象和 HMI 设备。

事件仅在项目处于运行系统时发生。 这些事件包括：

• 任务的执行

• 按钮按下

• 确认报警

说明

函数列表中可供选择的可组态系统函数取决于所选 HMI 设备。 更多信息，请参见“系统

函数对具体设备的可用性”。

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

函数列表 (页 1938)

10.2.2 函数列表的属性 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

状态信息

组态期间项目数据在后台测试。 
发生以下情况时，函数列表将不会在运行系统中执行，并且错误条目将被标记为红色：

• 至少有一个系统函数或一个用户自定义函数的参数分配未完成。

• 至少包含一个不受所选 HMI 设备支持的系统函数或用户自定义函数（例如，可能由于更

换设备类型而造成）。

系统函数和用户自定义函数的执行（WinCC Runtime Advanced 和面板）

在运行系统中函数列表按从上至下的顺序执行。如果函数列表中包括运行时间较长的系统函

数，则它们将以异步方式执行。更多相关信息，请参见“调用系统函数 (页 1503)”和“调用

用户自定义函数 (页 1505)”部分。

参见

调用系统函数 (页 1503)
调用自定义函数 (页 1505)

10.2.3 组态函数列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

通过从下拉列表中选择系统函数和自定义函数来组态函数列表。 系统函数根据类别排列在

选择列表中。 
在函数列表中只能使用属于同一种编程语言的自定义函数。 选择的首个用户自定义函数将

决定随后在该函数列表中可选择的是用户自定义 VB 函数还是用户自定义 C 函数。 哪些编程

语言可用取决于所选的 HMI 设备。

使用系统函数和运行系统脚本
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例如，如果创建用户自定义 VB 函数，则该用户自定义函数将出现在条目“VB 函数”(VB 
functions) 下。   

要求

对象至少有一个可组态的事件。

步骤

要组态函数列表，请按如下步骤进行操作：

1. 打开对象所在的编辑器。

2. 选择对象。

3. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。 选择要对其组态函数列表的事件。

4. 在巡视窗口的下拉列表中标记“<添加函数>”(<Add function>) 条目。

5. 从选择列表中选择所需的系统函数或用户自定义函数。 也可输入该系统函数或用户自定义函
数的名称。

系统函数或自定义函数已输入到函数列表中。 

使用系统函数和运行系统脚本
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6. 如果该系统函数或自定义函数具有参数，则为参数选择合适的值。

7. 如果要向函数列表中添加其它系统函数或用户自定义函数，请重复步骤 4) 到步骤 6)。

结果

函数列表组态已经完成。 除了组态的事件，函数列表的状态也显示在巡视窗口中。 在运行

系统中发生组态的事件时，函数列表从上至下执行一遍。 

参见

示例： 更换在 HMI 设备上当前显示的操作模式。 (页 1563)

10.2.4 编辑函数列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

函数列表可以按如下方法进行编辑：   
• 更改系统函数和用户自定义函数的顺序。

• 删除系统函数或用户自定义函数。

要求

函数列表已组态且打开。

使用系统函数和运行系统脚本
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更改系统函数或自定义函数的顺序

1. 在函数列表中选择所需的系统函数或自定义函数。

2. 然后在巡视窗口中单击相应的方向箭头，直到该系统函数或自定义函数移动到所需位置。

更改多个系统函数和自定义函数的顺序

1. 按住 <Shift> 键。

2. 使用鼠标逐个单击所需的系统函数或自定义函数。

3. 通过拖放操作将所选择的函数移动到所需的位置。

删除系统函数或自定义函数

1. 在函数列表中选择所需的系统函数或自定义函数。

2. 在快捷菜单中选择“删除”(Delete)。

使用系统函数和运行系统脚本
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10.3 使用自定义函数

10.3.1 “脚本”编辑器 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

“脚本”编辑器具有诸如自动完成和语法突出显示等功能，有助于用户自定义函数的创建。可

以使用“指令”(Instructions) 任务卡插入频繁使用的指令的代码模板。

自动完成和参数输入         
“脚本”编辑器具有自动完成参数输入的功能，从而提供上下文相关的编程支持。 
在使用系统函数时，函数的参数显示为工具提示。 

使用系统函数和运行系统脚本
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<Ctrl+J>
使用快捷键 <Ctrl+J> 可特定于上下文调用对象列表。使用对象列表为系统函数、方法和属性

赋值：例如，选择画面、画面对象、变量或颜色。双击选定对象便可将其从对象列表传送到

代码。 

说明

变量和画面也可通过拖放操作插入。例如，可通过拖放操作为参数赋值。

<Ctrl+ 空格键>
使用组合键 <Ctrl+ 空格键> 可调用一个带有以下内容的列表：

• 在“脚本”编辑器中所用编程语言的常量和函数。

• 用户自定义函数

• 系统函数

在字符串中集成控制字符

如果要使用字符串中的控制字符（例如，制表符或换行符），请使用函数“Chr()”。将所需控

制字符的十进制 ASCII 码作为参数进行传送： 
示例：

• Chr(9) 返回“制表符”。 
• Chr(15) 返回“SI”(Shift in)。 
• Chr(20) 返回“DC4”(Device Control 4)。 
有关此 VBS 函数的更多详细信息，请访问 Internet (https://msdn.microsoft.com/en-us/
library/ws6aa3sf(v=vs.84).aspx)。 
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“指令”(Instructions) 任务卡           
“指令”(Instructions) 任务卡中包含“代码模板”(Code templates) 和“函数列表”(Function 

list) 选项板。

• 代码模板

要插入频繁使用的指令，在“代码模板”(Code templates) 选项板中双击所需的指令。将

占位符替换为要使用的表达式。

• 函数列表

在函数列表的下拉列表中选择相应的系统函数和用户自定义函数。按照组态函数列表的

方式进行操作。要将该函数列表转换为代码，请单击“转换”(Transfer) 按钮。该函数列

表将自动转换为正确的语法。 

说明

有些系统函数不能在“脚本”编辑器中使用。更多信息，请参见相关参考。

编辑函数

使用“高级编辑”工具栏中的按钮，通过缩进和注释以使代码更具可读性。

书签帮助您保持概览，即使是多行代码也不例外。 
有关每个按钮的其他信息，请参见随附的直接帮助。 

变量和对象的同步         
如果在项目中更改了变量名称或对象名称，并且用户自定义函数中使用了这些变量或对象，

则相应的名称会在该用户自定义指令中自动更新。 
如果更改了函数中的变量名称或对象名称，项目中的变量名称或对象名称并不会做相应调整。

在执行该用户自定义函数时会输出相应的错误消息。

语法突出显示     
在“脚本”编辑器中，关键字使用不同的颜色突出显示。无法识别的关键字被标记上红色波

浪下划线。 
下表列出了 重要的几个关键字的预设颜色：

颜色 含义 示例

蓝色 关键字 If, Then
暗紫色 函数 FahrenheitToCelsius
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颜色 含义 示例

深褐色 系统函数 SetTag
橙黄色 HMI 变量 Tag_1
绿色 注释 “这是一条注释”

调整显示属性   
在打开用户自定义函数后，可在此编辑器中自定义相应的显示属性。选择菜单命令“选项 > 
设置”(Options > Settings)。在“设置”编辑器中单击“常规 > 文本编辑器”(General > Text 
editors)。例如，可更改语法突出显示所采用的颜色，或更改工作区内代码的缩进方式。 

参见

创建自定义的 VB 函数 (页 1514)
创建自定义 C 函数 (页 1525)
局部脚本 (页 1534)
局部脚本编辑器 (页 1536)

10.3.2 调用系统函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

用户可以在自定义函数中调用系统函数。 具体的语法取决于所用的编程语言。 支持哪种编

程语言取决于所选的 HMI 设备。

在自定义函数中调用系统函数的可选方式有：

• 使用 <Ctrl + 空格键> 或使用 
• 直接输入

• 使用“函数列表”(Function list) 选项板

使用 <Ctrl + 空格键> 或使用 
使用 <Ctrl + 空格键> 打开选择列表并选择所需的系统函数。

使用系统函数和运行系统脚本

10.3 使用自定义函数

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1503



直接输入

直接将系统函数输入到代码中。 请使用系统函数的英语名称。 有关系统函数的英语名称，请

参见系统函数参考的“语法”部分。 此操作与编辑语言设置无关。 
对象（例如画面、连接和日志）的引用在传递时需要以单引号括起来：

• 调用不带返回值的系统函数 (VBS)

 
SetTag "Tag1",64

• 调用带返回值的系统函数 (VBS)

 
InverseLinearScaling "Xvalue","Tag1", 0, 1

• 调用不带返回值的系统函数（C 语言）

 
SetTag ("Tag1",64);

• 调用带返回值的系统函数（C 语言）

 
InverseLinearScaling ("Xvalue","Tag1", 0, 1);

使用“函数列表”(Function list) 选项板

从“函数列表”(Function list) 选项板的下拉列表中选择所需的系统函数。 按照组态函数列表

的方式进行操作。有关此内容的详细信息，请参见“组态函数列表”。 
要将该列表转换为代码，请单击“转换”(Transfer) 按钮。 该列表将自动转换为正确的语法。

HMI 设备的更换（运行系统面板和高级版）

自定义函数的代码取决于所选的 HMI 设备。 如果在自定义函数中使用的系统函数不受所选 
HMI 设备支持，则将在输出窗口中显示错误消息。     

参见

组态函数列表 (页 1496)
创建自定义的 VB 函数 (页 1514)
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执行自定义 VB 函数 (页 1516)
执行自定义 C 函数 (页 1529)

10.3.3 调用自定义函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可在用户自定义函数中插入采用相同编程语言的其它用户自定义函数，例如在用户自定义 C 
函数中只能插入用户自定义 C 函数。 
具体的语法取决于所用的编程语言。支持哪种编程语言取决于所选的 HMI 设备。

在自定义函数中调用自定义函数的可选方式有：

• 使用 <Ctrl + 空格键> 或使用 
• 直接输入

• 使用“函数列表”(Function list) 选项板

使用 <Ctrl + 空格键> 或使用 
使用 <Ctrl + 空格键> 或  打开选择列表并选择所需的用户自定义函数。

直接输入

直接将自定义函数输入到代码中。对象（例如画面、连接和日志）的引用在传递时需要以单

引号括起来。

调用不带返回值的自定义函数 (VBS)    

 
Average 4,10

调用带返回值的自定义函数 (VBS)

 
Dim ValueA
ValueA = Average (4,10)

如果不希望计算返回值，则采用针对不带返回值的自定义函数的方式进行调用。
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调用不带返回值的自定义函数（C 语言）

 
Average(4,10);

调用带返回值的自定义函数（C 语言）

 
SetTagDouble("AverageValue",Average (4, 10));

如果不希望计算返回值，则采用针对不带返回值的自定义函数的方式进行调用。 

使用“函数列表”(Function list) 选项板

从“函数列表”(Function list) 选项板的下拉列表中选择所需的自定义函数。 
按照组态函数列表的方式进行操作。有关详细信息，请参见“组态函数列表 (页 1496)”。 
要将该列表转换为代码，请单击“转换”(Transfer) 按钮。该列表将自动转换为正确的语法。

参见

创建自定义的 VB 函数 (页 1514)
执行自定义 VB 函数 (页 1516)
执行自定义 C 函数 (页 1529)
组态函数列表 (页 1496)

10.3.4 访问 HMI 变量 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

通过 VBS 或 C，可访问项目中已创建的 HMI 变量。可在运行系统中通过用户自定义函数更

改或读取 HMI 变量的值。 
还可创建局部变量，作为计数器或缓冲器。每个局部变量都必须经过初始化，以防止由于错

误写入局部变量而导致的错误。       
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HMI 变量

• WinCC Runtime Advanced 和面板

在变量映像中创建的变量值将保存在用户自定义函数中。然后，会将变量值更新为设置

周期时间。用户自定义函数首先会访问上一个周期中读取的变量值。

如果变量名称与项目中 VBS 的命名约定匹配，则可按如下方式在用户自定义函数中使用

该变量。

'VBS_Example_03
 If BeltDriveOilTemperature > 100 Then [instruction]
如果项目中的变量名称与 VBS 命名约定不匹配，则必须通过“SmartTags”列表引用该变量。

在以下示例中，变量名称包含“&”字符，其不符合 VBS 的命名约定。

'VBS_Example_04
SmartTags("Test&Trial")= 2005

• WinCC Runtime Professional
访问功能与在 HMI 设备中使用 WinCC Runtime Advanced 和面板进行访问相同。还可以

以异步方式访问变量值。PLC 中的变量值以异步访问方式直接访问。在局部脚本或用户自

定义 C 函数中按如下方式访问变量值：

– SmartTags 列表 (VBS)
– 带有 Read-/Write 方法的 Tags 列表 (VBS)
– GetTag 函数 (C)
– SetTag 函数 (C)
当调用方法或用户自定义函数时，立即读取 PLC 中的变量值。变量值并不定期更新，这

与从变量映像中读取的情况不同。 

图 10-1 同步：变量值直接来自 PLC
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图 10-2 异步：变量值来自变量映像

说明

运行系统脚本

PLC 数组元素的索引可以任何数字开头。但在 WinCC 中，始终从 0 开始索引。 
例如，PLC 变量“Array [1..3] of Int”映射到 WinCC 中的“Array [0..2] of Int”。
在脚本中访问数组时，须注意正确的索引顺序。

局部变量     
只能在用户自定义函数或局部脚本中使用局部变量。 
局部变量可用于以下情况：

• 缓冲器

• 计数器，例如 For 指令

根据编程语言语法初始化每个变量。

示例：Dim objTagFillLevel
设定每个变量的初始值，以避免因出现空 HMI 变量而导致的错误。要使用来自外部的局部

变量的值，请将其与内部或外部 HMI 变量链接起来。 
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访问带有动态名称的 HMI 变量（WinCC Runtime Advanced 和面板）

用户自定义 VB 函数通过变量名称访问变量值。可以以这样一种方式来指定变量名称，即变

量名称在用户自定义函数运行时构成。 
如果只是在画面中调用用户自定义 VB 函数且其中的 HMI 变量还用在其它位置，例如，在 I/O 
域中使用，则出于性能方面的原因，应将该 HMI 变量组态为“操作时循环”采集模式。

如果访问用户自定义 VB 函数且当前显示的画面中未使用 HMI 变量，则将 HMI 变量组态为“循

环连续”采集模式。这样可确保该变量的当前值始终可用。

10.3.5 测试自定义函数的语法 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

编程时，在后台进行代码测试。语法错误将被标记上红色波浪线。将在语法正确性和对象引

用有效性方面对自定义函数进行检查。 
在“脚本”编辑器中检查语法，以识别出代码中的所有错误并输出相应的错误消息。在此情

况下，将输出由脚本分析程序生成的错误消息。 
使用单独的调试程序来检查自定义 VB 函数中的逻辑编程错误。     

错误类型

在语法测试中可检测出以下错误类型，并输出到“输出窗口”(output window) 中：

• 未知字符串（例如不是关键字）

• 向常量赋值

• 使用 Dim 指令创建的局部变量的名称已经存在，例如：作为参数、对象或对象模型的组

件

• 语法错误

要求

• 自定义函数已打开。
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步骤

检查语法的操作步骤如下：

1. 单击  开始语法检查。
语法检查完毕。语法检查的结果显示在巡视窗口的“信息 > 编译”(Info > Compilation) 下。输
出的语法错误带有行号。 

2. 根据需要更正自定义函数中的错误。

检查自定义函数语法时的特别注意事项 
自定义函数只有在系统运行时才进行解释。当编译 HMI 设备时，系统将检查其用户自定义

函数的语法是否正确。但是，在特定情况下仍可能发生运行错误。 

10.4 创建自定义 VB 函数

10.4.1 使用 VBS 访问对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在用户自定义 VB 函数中，可以使用 VBS 对象模型中带有相应属性和方法的各个对象。

可以在运行系统中读取和更改对象属性。 

引用对象

在自定义 VB 函数中，通过相应的列表来引用对象。 要识别对象，使用列表中的名称或位置

编号 
对于访问频率较高的对象属性，则可创建一个对象引用。 可以通过对象引用访问对象属性，

也可以不通过对象引用进行访问。   
通过以下指令，“MainScreen”中将引用第一个对象：

 
'VBS_Example_01
Dim objObject
'Change to Screen "MainScreen"
HMIRuntime.BaseScreenName = "MainScreen"
Set objObject = HMIRuntime.Screens(1).ScreenItems(1)
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通过以下指令，引用了对象的名称，并且对象属性发生了变化。 必须在画面中创建了具有

此名称的对象。

 
'VBS_Example_02
Dim objCircle
HMIRuntime.BaseScreenName = "MainScreen"
Set objCircle = HMIRuntime.Screens(1).ScreenItems("Circle_01")
objCircle.BackColor = vbGreen

10.4.2 VB 变量的使用 (RT Professional)

VB 变量的定义

通过在用户自定义 VB 函数的函数名称前插入定义行对 VB 变量进行声明。
Dim objScreen
Dim objScrItem
VB 变量的有效范围取决于其声明的位置。

用户自定义 VB 函数

在“脚本”编辑器中，第 1 行和第 2 行作为默认的声明范围。可添加任意数量的定义行。

可以在用户自定义 VB 函数中使用以此方式定义的 VB 变量。在“脚本”编辑器中检查语法时，

将收到消息指出 VB 变量无法识别。 
VB 变量只有在运行系统中才能识别。该变量在运行系统启动时即创建，即使用户自定义 VB 
函数本身并未被调用。

为防止发生不一致的情况，VB 变量在用户自定义 VB 函数中必须唯一。 

局部 VB 脚本

局部脚本的声明区域属于画面。在画面内，所有脚本都可访问在该区域内声明的变量。使用

局部脚本将画面对象复制到另一个画面或库中时，还会复制脚本但不会复制声明区域。
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可在编辑器中显示或隐藏局部 VB 脚本的声明范围。有关详细信息，请参见“局部脚本编辑器 
(页 1536)”。
• 带有非周期性触发器的局部 VB 脚本

按此方式定义的每个 VB 变量都将自动传送到带非周期性触发器的各局部脚本的声明范围。

对于带周期性触发器的局部脚本，声明范围将保持为空。

• 带周期性触发器的局部 VB 脚本

按此方式定义的每个 VB 变量都将自动传送到带周期性触发器的各局部 VB 脚本的声明范

围。对于带非周期性触发器的局部脚本，声明范围将保持为空。

示例

为属性“背景色”(Background color) 组态了一个局部 VB 脚本。该局部 VB 脚本具有一个周

期性触发器。 
VB 变量 a 和 b 在声明范围中进行了声明。

当为“更改”(Changed) 事件组态局部 VB 脚本时，此 VB 脚本便具有非周期性触发器。声明

范围为空。
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当为其它属性组态带有周期性触发器的局部 VB 脚本时，VB 变量 a 和 b 便已在声明范围内进

行了声明。

参见

局部脚本编辑器 (页 1536)
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10.4.3 创建自定义的 VB 函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

创建自定义 VB 函数时，请定义下列设置：       
• 调用用户自定义 VB 函数时所使用的名称。

• 用户自定义 VB 函数的类型。

• 在运行系统中传送到用户自定义 VB 函数的参数。

名称中只能使用以下字符：

• “A”至“Z”
• “a”至“z”
• “0”至“9”
• “_”作为分隔符

说明

更改参数或函数类型时，所做的更改将在应用处（例如，在函数列表中）标记上颜色。 

步骤

要创建用户自定义 VB 函数，请按如下步骤进行操作：

1. 在项目树中打开“脚本”(Scripts)。
2. 在项目树的“VB 脚本”(VB scripts) 下双击“添加新 VB 函数”(Add new VB function)。

用户自定义 VB 函数将被创建为工作区中的一个新选项卡。用户自定义 VB 函数组态设置的输
入掩码将在巡视窗口中打开。

3. 在巡视窗口中“属性 > 常规 > 常规”(Properties > General > General) 下，组态用户自定义 VB 
函数。
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4. 输入用户自定义 VB 函数的描述性“名称”(Name)。
5. 选择用户自定义 VB 函数的“类型”(Type)。

– “Function”具有返回值。

– “Sub”不具有返回值。

6. 在“参数”(Parameters) 列表中单击“<添加>”(<Add>) 来添加参数。输入参数名称并指定参数
类型。
有关详细信息，请参见“在 VBS 中传送和返回值 (页 1518)”。
– “ByVal”传送参数值。

– “ByRef”传送参数的地址。

7. 在工作区中输入其代码。
更多信息，请参见“脚本”编辑器 (页 1500)。

结果

已创建用户自定义 VB 函数。类型、名称和函数参数显示在标题栏中。 
在创建用户自定义函数时，自动插入代码的开头和结尾部分。

如果用户自定义 VB 函数具有密码保护，则该函数将以加密方式保存在项目中。有关详细信息，

请参见“保护用户自定义函数 (页 1531)”。 
下图显示了一个将温度从“华氏温度”转换为“摄氏温度”的用户自定义 VB 函数：

参见

在 VBS 中传送和返回值 (页 1518)
“脚本”编辑器 (页 1500)
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保护用户自定义函数 (页 1531)
调用系统函数 (页 1503)
调用自定义函数 (页 1505)

10.4.4 重命名自定义的 VB 函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

在项目树中重命名用户自定义 VB 函数   
要在项目树中重命名用户自定义 VB 函数，请按如下步骤进行操作：

1. 在项目树中选择所需的用户自定义 VB 函数。

2. 在该用户自定义 VB 函数的快捷菜单中选择“重命名”(Rename) 命令 (F2)。
3. 输入新的用户自定义 VB 函数名称。

在巡视窗口中重命名用户自定义 VB 函数

要在巡视窗口中重命名用户自定义 VB 函数，请按如下步骤进行操作：

1. 在“脚本”编辑器中打开用户自定义 VB 函数。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 输入新的函数名称。

结果

用户自定义 VB 函数被重命名。 应用位置的名称已自动修改。

10.4.5 执行自定义 VB 函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在 WinCC 中，执行自定义函数的可选方式有：

• 函数列表

• 自定义 VB 函数

• 局部 VB 脚本（仅限于 WinCC Runtime 专业版）
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在函数列表中调用自定义 VB 函数 
1. 将用户自定义 VB 函数添加到函数列表中（方式与添加系统函数相同）。

可在“VB 函数”(VB functions) 下的下拉列表中找到相应的自定义 VB 函数。 
有关此内容的更多信息，请参见“组态函数列表”。

2. 如果该用户自定义 VB 函数具有参数，则为该参数分配静态值或 HMI 变量。

3. 如果该用户自定义 VB 函数具有返回值，则选择 HMI 变量。 要处理的值将传递给该 HMI 变量。

说明

在函数列表中只能使用属于同一种编程语言的自定义函数。 选择首个自定义函数时既已

指定所用的编程语言。 

在自定义 VB 函数中调用自定义 VB 函数 
1. 打开要在其中调用用户自定义 VB 函数的用户自定义 VB 函数。

2. 使用该编程语言的语法调用自定义 VB 函数。 有关此内容的更多信息，请参见“调用自定义
函数”。

3. 如果用户自定义 VB 函数具有返回值，则为该 VB 函数分配一个表达式（例如一个局部变量）。

说明

在用户自定义的 VB 函数中，只能调用以相同编程语言编写的用户自定义函数。 

在局部 VB 脚本中调用自定义 VB 函数 
1. 函数列表被转换为局部 VB 脚本。

2. 使用该编程语言的语法调用自定义 VB 函数。 有关此内容的更多信息，请参见“调用自定义
函数”。

3. 如果用户自定义 VB 函数具有返回值，则为该 VB 函数分配一个表达式（例如一个局部变量）。

说明

在局部 VB 脚本中只能调用以相同编程语言编写的用户自定义函数。 

参见

调用系统函数 (页 1503)
调用自定义函数 (页 1505)
组态函数列表 (页 1496)
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10.4.6 在 VBS 中传送和返回值 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

数值的传递

以下选项可用于传递参数。

• “按值调用”(Call by Value) - ByVal
ByVal 传递参数值。 如果将变量作为参数传递，则在执行用户自定义函数时，该变量值

将传递到用户自定义函数中。

• “按引用调用”(Call by Reference) - ByRef
ByRef 传递参数的地址。 如果将变量作为参数传递，则在执行用户自定义函数时，变量

地址将传递到用户自定义函数中。 
在用户自定义函数中调用用户自定义函数和系统函数时，参数将作为 ByRef 来传递。

数值的返回

返回值可以返回计算的结果（例如两个数字的平均值）。 返回值还可以提供指令是否正确

执行的信息。  
因此，执行诸如“删除”(Delete) 等文件操作的系统函数也具有返回值。 
要使用户自定义函数返回值，必须设置“Function”类型。 在用户自定义函数中指定返回值的

函数名称：

要计算两个数的平均值，请调用用户自定义 VB 函数 Average 并将结果传递给相应的 HMI 变
量，例如 AverageValue。 
• 使用自定义 VB 函数

 
SmartTags("AverageValue") = Average ("4", "10")
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• 使用函数列表

可在 I/O 域中输出 HMI 变量 AverageValue  的值。 

参见

创建自定义的 VB 函数 (页 1514)
示例： 将华氏温度转换为摄氏温度 (页 1559)
示例： 将英寸转换为米 (页 1561)

10.5 创建用户自定义 C 函数 (RT Professional)

10.5.1 使用 C 访问对象 (RT Professional)

简介

可使用以下系统函数访问对象的属性：

• “GetProp”：以“GetProp”开头的系统函数用于获取值。

• “SetProp”：以“SetProp”开头的系统函数用于设置值。

每种数据类型都有带有 GetProp 和 SetProp 的单独系统函数。 

对象属性寻址

按 <Ctrl+J> 可以打开分配参数的对象列表，从列表中选择可用的对象和属性。将对传递参数

的数据类型进行检查，以确定语法的正确性。 

写入对象属性

下面的示例介绍将圆移植到第“4”层的方法：

SetPropLong("Screen_1", "Circle_1", "Layer", 4); 
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参见

访问画面编辑器中对象的示例 (页 1588)

10.5.2 创建 C 表头 (RT Professional)

简介

使用“GlobalDefinitions.h”头文件来定义在所有局部 C 脚本和自定义 C 函数中需要使用的函

数、变量和常量。 这样，局部 C 脚本和自定义 C 函数将保持精简，而且还可避免冗余。 所
做的更改可在头文件的某个主要位置执行。

已在项目中定义的自定义 C 函数自动可用。 无需在“GlobalDefinitions.h”中定义这些 C 函数。 
默认情况下，会引用 C 函数库，如“Math”。
还可以：

• 创建额外的 C 头文件。

• 集成外部 C 头文件。

创建额外的 C 头文件

1. 在项目树的“脚本 > C 头文件”(Scripts > C headers) 下，双击“添加新头文件”(Add new 
header)。

2. 在巡视窗口的“属性 > 常规 > 常规”(Properties > General > General) 下输入该 C 头文件的“名
称”(Name)。

3. 在工作区内插入所需的变量声明和常量声明。

在 C 函数中使用 C 头文件

1. 要在 C 函数中使用 C 头文件的声明，请在该 C 函数的全局区域插入该 C 头文件。 通过 #include 
指令将 C 头文件集成到代码中。 C 头文件不能多次读取，以避免在变量访问时发生错误。 可
通过以下结构防止多次读取头文件。
#ifndef _myHeader_h
#define _myHeader_h
#include "myheader.h"
#endif
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外部 C 头文件的 Include 路径

使用外部 C 头文件时必须指定 Include 路径。 请按如下步骤进行操作：

1. 选择所需 HMI 设备。

2. 选择菜单命令“选项 > 设置”(Options > Settings)。
3. 在区域导航的“可视化 > 运行系统脚本”(Visualization > Runtime Scripting) 下选择指向其它 C 

头文件的路径。

4. 关闭 WinCC，然后重新启动。

5. 在 HMI 设备的快捷菜单中选择“编译 > 软件（全部编译）”Compile > Software (compile all) 
命令。

说明

复制使用了外部 C 头文件的项目

外部头文件的路径指定不保存在项目中，它只在设置该路径的计算机上有效。 如果将此项

目复制到另一台计算机，必须在复制的项目中为外部 C 头文件重新分配 Include 路径。

10.5.3 全局 C 变量的使用 (RT Professional)

全局 C 变量的定义 
通过在函数的名称前添加定义行即可插入全局 C 变量：           

 
int global_a; //The tag global_a is defined as integer
void myfunction()
{
//insert the code starting here
}

使用全局 C 变量

在用户自定义 C 函数或局部 C 脚本中使用全局 C 变量的方式是，在头文件

“GlobalDefinitions.h”中将该 C 变量声明为外部变量：

GlobalDefinitions.h
extern int global_a;
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自定义 C 函数

 
// Insert the header starting here
#include "GlobalDefinitions.h"
void myFunction()
{
//insert the code starting here
printf ("C2: %i\r\n", ++ global_a);
}

这会告知编译器不需要创建变量 global_a，该变量将在运行系统中的其它位置创建。

如果变量 global_a 的值现发生了更改，则更改后的值将适用于所有用户定义的 C 函数和局部 C 
脚本。

也可以直接在函数内声明 C 变量。但为了清晰和避免重复定义，建议用户只在一个位置定义

全局 C 变量。

说明

用户自定义函数和定义的全局 C 变量的 大可用空间是 64 KB。 

有效范围

在运行期间，GlobalDefinitions.h 中声明为外部变量的所有变量对于所有用户定义的 C 函数

和局部 C 脚本都为已知变量。该变量在运行系统启动时即创建，即使用户自定义函数本身并

未被调用。

说明

在 WinCC 服务模式下，全局 C 变量不可在调度程序中的用户定义 C 函数与画面编辑器中的

用户定义函数之间进行交换。

如要通过 WebNavigator 寻址变量，则需要通过全局声明的 C 变量来调用 C 函数。
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10.5.4 在用户自定义 C 函数中调用 DLL 中的函数 (RT Professional)

简介

可以在用户自定义 C 函数中使用 DLL 中的函数。 因此，可以通过现有 DLL 使用函数，从而

避免冗余。 

说明

释放与调试 DLL
WinCC 提供 Release 版本，因此使用系统 DLL 的 Release 版本。 若在 Debug 版本中要使用

个人的 DLL，还可以加载 Release DLL。 使用个人的 DLL 时，要始终使用 DLL 的 Release 版
本，以避免系统过载。 

要求

DLL 位于“..\Common Files\Siemens\bin”文件夹中，或位于 PATH 系统变量所定义的文件夹

中。 此变量由操作系统的系统属性指定。

步骤

按如下步骤执行，以通过 DLL 调用函数：

1. 打开要调用 DLL 函数的用户自定义 C 函数。

2. 在用户自定义 C 函数的开始位置添加以下代码：

 
#pragma code("<Name>.dll")
//声明在 DLL 中存储的函数：

<Return value> <Function name 1>(...);
<Return value> <Function name 2>(...);
...
<Return value> <Function name n>(...);
#pragma code

结果

<名称.dll> 中的函数 <函数名称 1> ... <函数名称 n> 被声明。 可在用户自定义 C 函数中调用

这些函数。 
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示例

以下示例显示如何集成“kernel32.dll”文件和调用“GetLocalTime”函数：

 
#pragma code("kernel32.dll")
VOID GetLocalTime(LPSYSTEMTIME lpSystemTime);
#pragma code()
 
SYSTEMTIME st;
 
GetLocalTime(&st);

10.5.5 设置 C 函数的代码页 (RT Professional)

简介

可采用多种语言使用 WinCC 项目。为每个 C 脚本定义翻译相应语言所使用的具体代码页。代

码页会影响运行系统中 C 脚本输出的所有文本的显示。

创建 C 函数时，可决定是要选择 HMI 设备的设置还是选择已组态的运行系统语言之一。

HMI 设备的运行系统设置提供以下选项：

• 非 Unicode 程序的操作系统语言

在 ES 中，C 函数将翻译为英语。 
在运行系统中，文本将在此语言所对应的代码页中显示。

• 当前设置的 WinCC Runtime 语言

在 ES 中，C 函数将翻译为英语。 
在运行系统中，文本将在此语言所对应的代码页中显示。

• 组态的运行系统语言

在 ES 中，C 函数将翻译为此种语言。

要求

• 已在“项目语言”(Project Languages) 编辑器中启用所需语言。

• 已在“语言和字体”(Language & Font) 编辑器中启用所需的运行系统语言。
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选择 HMI 设备的代码页

1. 在项目树中，双击“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 单击“语言和字体”(Language & Font)。 
3. 在“脚本语言设置 > 使用‘使用设备设置’的 C 脚本语言”(Language setting for script > 

Language of C scripts with 'Use device setting') 下，通过  设置选择窗口：

– 选择所有运行系统语言 
– 选择所有其它选项

4. 选择所需的代码页。

结果

如果文本在运行系统中通过 C 函数输出，则将使用为此脚本设置的代码页。

10.5.6 创建自定义 C 函数 (RT Professional)

简介

创建自定义 C 函数时，请定义下列设置：       
• 调用用户自定义 C 函数时所使用的名称。

• 用户自定义 C 函数的类型。

• 在运行系统中传送到用户自定义 C 函数的参数。

说明

更改参数或函数类型时，所做的更改将在应用处（例如，在函数列表中）标记上颜色。 

• C 函数的代码页。

名称中只能使用以下字符：

• “A”至“Z”
• “a”至“z”

使用系统函数和运行系统脚本

10.5 创建用户自定义 C 函数 (RT Professional)

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1525



• “0”至“9”
• “_”作为分隔符

说明

名称不区分大小写。不能创建两个同名但表示法不同的用户自定义 C 函数。

说明

无效的变量名

以下名称已分配至运行系统中的“char”数据类型，因此不得在 C 语言脚本中用作内部变

量：  
• “Object” 
• “Property”
• “Tag”
• “Picture”

步骤

要创建新的自定义 C 函数，请按如下步骤进行操作：

1. 在项目树中打开“脚本”(Scripts)。
2. 在项目树的“C 脚本”(C scripts) 下双击“添加新 C 函数”(Add new C function)。

用户自定义 C 函数将被创建为工作区中的一个新选项卡。函数组态设置的输入掩码将在巡视
窗口中打开。
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3. 在“代码页”(Code page) 下选择所需的语言设置。

4. 在巡视窗口的“属性 > 常规 > 常规”(Properties > General > General) 中组态该函数。

5. 输入用户自定义 C 函数的描述性“名称”(Name)。
选择用户自定义 C 函数的“类型”(Type)。更多信息，请参见“数值的传递和返回（C 语言）”。

– 空 (Void)：函数没有返回值。

– 变量 (Tag)：返回变量值。

– 指针 (Pointer)：返回值指向相应变量的地址。

6. 在“参数”(Parameters) 列表中双击“<添加>”(<Add>) 来添加参数。输入参数名称。更多信息，
请参见“数值的传递和返回（C 语言）”。

– “变量”(Tag) 传递参数值。

– “指针”(Pointer) 传递参数的地址。

7. 在工作区内写入代码。

结果

用户自定义 C 函数已创建完毕。类型、名称和函数参数显示在标题栏中。 
在创建用户自定义函数时，自动插入代码的开头和结尾部分。

如果用户自定义 C 函数具有密码保护，则该函数将以加密方式保存在项目中。有关详细信息，

请参见“保护用户自定义函数 (页 1531)”。
下图显示了一个将温度从“华氏温度”转换为“摄氏温度”的用户自定义 C 函数：
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参见

“脚本”编辑器 (页 1500)
保护用户自定义函数 (页 1531)

10.5.7 重命名自定义 C 函数 (RT Professional)

在项目树中重命名用户自定义 C 函数   
要在项目树中重命名用户自定义 C 函数，请按如下步骤进行操作：

1. 在项目树中选择用户自定义 C 函数。

2. 在该用户自定义 C 函数的快捷菜单中选择“重命名”(Rename) 命令 (F2)。
3. 输入新的用户自定义 C 函数名称。

在巡视窗口中重命名用户自定义 C 函数

要在巡视窗口中重命名用户自定义 C 函数，请按如下步骤进行操作：

1. 在“脚本”编辑器中打开用户自定义 C 函数。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 常规 > 常规”(Properties > General > General)。
3. 输入新的函数名称。

使用系统函数和运行系统脚本

10.5 创建用户自定义 C 函数 (RT Professional)

可视化过程

1528 系统手册, 11/2022, 在线文档



结果

用户自定义 C 函数被重命名。 应用位置的名称已自动修改。

10.5.8 执行自定义 C 函数 (RT Professional)

简介

在 WinCC 中，执行自定义 C 函数的可选方式有：

• 函数列表

• 自定义 C 函数

• 局部 C 脚本

在函数列表中调用自定义 C 函数 
1. 将用户自定义 C 函数添加到函数列表中（方式与添加系统函数相同）。

可在“C 函数”(C functions) 下的下拉列表中找到相应的自定义 C 函数。 
有关此内容的更多信息，请参见“组态函数列表”。

2. 为参数分配静态值或 HMI 变量。

3. 如果该用户自定义 C 函数具有返回值，则选择 HMI 变量。 要处理的值将传递给该 HMI 变量。

说明

在函数列表中只能使用属于同一种编程语言的自定义函数。 选择首个自定义函数时既已

指定所用的编程语言。 

在用户自定义 C 函数中调用用户自定义 C 函数

1. 打开要在其中调用用户自定义 C 函数的用户自定义 C 函数。

2. 使用该编程语言的语法调用自定义 C 函数。 有关此内容的更多信息，请参见“调用自定义函
数”。

3. 如果用户自定义 C 函数具有返回值，则为该函数分配一个表达式（例如一个局部变量）。

说明

在用户自定义 C 函数中只能调用以相同编程语言编写的用户自定义 C 函数。 
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在局部 C 脚本中调用自定义 C 函数 
1. 函数列表被转换为局部 C 脚本。

2. 使用该编程语言的语法调用自定义 C 函数。 有关此内容的更多信息，请参见“调用自定义函
数”。

3. 如果用户自定义 C 函数具有返回值，则为该 C 函数分配一个表达式（例如一个局部变量）。

说明

在局部 C 脚本中只能使用以相同编程语言编写的用户自定义函数。 

参见

调用系统函数 (页 1503)
调用自定义函数 (页 1505)
组态函数列表 (页 1496)

10.5.9 数值的传递和返回（C 语言） (RT Professional)

数值的传递

可通过以下方式来传递参数：

• 变量（按值调用）

指定变量名称和数据类型，以在变量中保存值。但是此变量并不会直接传递，而是传递

该变量的副本。在执行用户自定义 C 函数时，此副本的变量值将传递到 C 函数中。如果

更改变量值，则所做更改仅在该用户自定义 C 函数内有效。

• 指针（按引用调用）

指针是指向变量地址的变量。指针的定义方式与变量类似。在数据类型后添加字符 *，例

如：Double*。用户自定义 C 函数访问该指针所指向的变量。如果更改变量值，则更改

后的变量值将写入变量中。 

数值的返回

用户自定义 C 函数可执行简单的指令并且不返回任何值。此时，返回值的数据类型为“void”。
如果需要返回值，则该值可作为变量或指针返回。 
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返回值还可以提供指令是否正确执行的信息。因此，执行诸如“向文件中写入”等文件操作

的系统函数也具有返回值。   
例如，要使用户自定义 C 函数返回值，必须设置“Double”类型。结果通过 return 指令传递到

用户自定义 C 函数中。

要计算两个数的平均值，调用用户自定义 C 函数 Average 并将结果传递给相应的 HMI 变量，

例如 AverageValue。 
• 使用自定义 C 函数

 
SetTagDouble("AverageValue",Average (4, 5));

• 使用函数列表

可在 I/O 域中输出 HMI 变量 AverageValue  的值。 

10.6 保护用户自定义函数

10.6.1 设置专有技术保护 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

步骤  
要针对用户自定义函数设置专有技术保护，请按如下步骤进行操作：

1. 选择要保护的且尚未设置专有技术保护的用户自定义函数。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“专有技术保护”(Know-how protection) 命令。
将打开“专有技术保护”(Know-how protection) 对话框。
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3. 单击“定义”(Define)。
将打开“定义密码”(Define password) 对话框。

4. 在“新密码”(New) 域中输入密码。

5. 在“确认”(Confirm) 域中输入相同的密码。

6. 单击“确定”(OK) 确认输入。

7. 单击“确定”(OK)，关闭“专有技术保护”(Know-how protection) 对话框。

结果

用户自定义函数获得专有技术保护。 在项目树中，受到专有技术保护的用户自定义函数以

一个锁标识。 输入的密码对所有选择的用户自定义函数都有效。 

10.6.2 打开带有专有技术保护的用户自定义函数

只有在其保护密码相同时，才能一次打开多个受到专有技术保护的用户自定义函数。

步骤     
要打开受专有技术保护的用户自定义函数，请按以下步骤操作：

1. 双击要打开的用户自定义函数。
将打开“访问保护”(Access protection) 对话框。

2. 输入受专有技术保护的用户自定义函数所采用的密码。

3. 单击“确定”(OK)，确认输入。

结果

如果输入的密码正确，将打开受专有技术保护的用户自定义函数。该函数仍将受到专有技术

保护。 
打开该用户自定义函数后，只要该用户自定义函数或 TIA portal 处于打开状态，就可以一直

进行编辑。下次打开该用户自定义函数时，必须再次输入密码。如果通过“取消”(Cancel) 或
“关闭”(Close) 关闭“访问保护”(Access protection) 对话框，则该用户自定义函数打开时将

不显示代码。此时无法对该用户自定义函数进行编辑。 
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10.6.3 删除专有技术保护

步骤  
要删除用户自定义函数的专有技术保护，请按如下步骤进行操作：

1. 选择要删除专有技术保护的用户自定义函数。

说明

要一次删除多个用户自定义函数的专有技术保护，所选择的用户自定义函数必须具有相

同的密码。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“专有技术保护”(Know-how protection) 命令。
将打开“专有技术保护”(Know-how protection) 对话框。

3. 禁用复选框“隐藏代码（专有技术保护）”(Hide code (know-how protection))。
4. 输入密码。

5. 单击“确定”(OK) 确认输入。

结果

所选用户自定义函数将不再受专有技术保护。 

10.6.4 更改密码

步骤  
要更改密码，请按以下步骤操作：

1. 选择要更改其密码的带专有技术保护的用户自定义函数。

说明

要一次更改多个用户自定义函数的密码，所选择的用户自定义函数必须具有相同的密码。

2. 在“编辑”(Edit) 菜单中，选择“专有技术保护”(Know-how protection) 命令。
将打开“专有技术保护”(Know-how protection) 对话框。

3. 单击“更改”(Change) 按钮。

4. 在“旧密码”(Old) 域中输入旧密码。

5. 在“新密码”(New) 域中输入新密码。

6. 在“确认”(Confirm) 域中再次输入新密码。

7. 单击“确定”(OK) 确认输入。

8. 单击“确定”(OK)，关闭“专有技术保护”(Know-how protection) 对话框。
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10.7 创建局部脚本 (RT Professional)

10.7.1 局部脚本 (RT Professional)

定义

局部脚本与单个对象（例如对象属性）绑定在一起，并具有周期性或非周期性触发器。 在
以下情况，可以直接创建局部脚本： 
• 调度程序

• 画面

– 事件（已转换的函数列表）

– 对象属性（属性列表）

– 属性更改（属性列表）

• 菜单和工具栏

• 仅限 C 脚本： 报表

– 过程值属性的 I/O 域
局部脚本并不显示在项目导航中，而且仅在使用位置可用。 

应用         
局部脚本可用在以下方面：

• 属性列表（画面对象）： 对对象属性的动态控制

局部脚本用于通过其返回值在运行系统中动态化对象属性。 示例： 根据多个参数更改对

象的位置。

• 函数列表（画面对象）： 将函数列表转换为局部脚本

将函数列表转换为局部脚本，以在事件中组态条件指令或循环。 
• 调度程序（任务）： 周期性或非周期性地执行局部脚本

使用调度程序在特定的时间点执行脚本。 
局部脚本在使用前（例如在载入画面时）不会载入到 HMI 设备的存储器中。 因此，局部脚

本对 HMI 设备存储器的要求不高。 

编程

在对象属性中创建局部脚本时，会生成带有返回值的局部脚本。 返回值向对象属性提供值。 
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在事件中创建局部脚本时，会生成不带返回值的局部脚本。 
传递到局部脚本的参数取决于所采用的编程语言和应用的位置。

局部 VB 脚本的典型参数

Item：包含对象引用：

• 调度程序（任务）： 不传递任何对象。

• 菜单和工具栏： 将传递触发事件的对象。

• 画面（画面对象）：

– 属性列表（画面对象）： 对于动态化参数，将传递属性被动态化的画面对象。

– 已转换的函数列表（画面对象）： 将传递组态其事件的画面对象。

要访问已传递画面对象的属性，请输入“item.”。 将列出可用的属性。 使用 ScreenItems 
访问对象模型中的其它对象。 
有关事件参数的更多信息，请参见相关参考。 

局部 C 脚本的典型参数

Char* screenName：包含属性被动态化的对象所属的那些画面的名称。 
Char* objectName：包含对其属性进行动态化的对象的名称。

Char* propertyName：包含正在动态化的属性。 
有关事件参数的更多信息，请参见相关参考。 

局部脚本的执行

局部脚本需要触发器。 触发器指定局部脚本的执行时间。 局部脚本的使用位置决定了将使

用的触发器：

• 已转换函数列表的局部脚本在相应事件（例如，打印）发生时执行。

• 属性列表中的局部脚本会自动获取触发器。 可更改该触发器，例如可更改为变量触发器。

• 任务的局部脚本由项目工程师来为其分配触发器。

参见

“脚本”编辑器 (页 1500)
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10.7.2 局部脚本编辑器 (RT Professional)

局部脚本编辑器的属性     
局部脚本编辑器本身并没有设置选项，但可“继承”来自“运行系统脚本”的设置。

该编辑器提供的功能与“脚本”编辑器类似。有关详细信息，请参见““脚本”编辑器 
(页 1500)”。
工具栏中不提供以下功能：

• 属性和函数的下拉列表

局部 VB 脚本的编辑器包含以下附加图标：

•  显示声明范围。

•  隐藏声明范围。

在声明范围中定义局部 VB 变量。有关详细信息，请参见“VB 变量的使用 (页 1511)”。

可用性     
可在以下位置调用局部脚本编辑器：

• 调度程序

– 事件：执行

• 画面

– 事件

– 对象属性（属性列表）

– 属性更改（属性列表）

• 菜单和工具栏

– 事件：单击

• 仅限 C 脚本：报表

– 过程值属性的 I/O 域

参见

“脚本”编辑器 (页 1500)
VB 变量的使用 (页 1511)
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10.7.3 将函数列表转换为局部脚本 (RT Professional)

简介

将函数列表转换为局部脚本时，可以为事件组态条件指令或循环。 函数列表可以转换为局部 
VB 或 C 脚本。 
如果函数列表不包含自定义函数，则编程语言将由函数决定。 
例如，如果包含 C 函数，则函数列表将转换为局部 C 脚本。

说明

全局脚本诊断窗口中的错误消息

如果在已转换为 C 脚本的 SetTag 系统函数中使用 WString 类型的变量，则执行此函数时将在 
Global Script 诊断窗口中输出一条错误消息。该消息不会影响函数的执行。

下列 SetTag 函数将受到影响：

• SetTagWithOperatorEvent
• SetTagIndirect
• SetTagByTagIndirect
• SetTagIndirectByTagIndirect
• SetTagByProperty
• SetTagIndirectByProperty

要求

函数列表已经打开。

步骤       
按如下步骤将函数列表转换为局部脚本：

1. 选择要将其函数列表转换为脚本的事件。

2. 根据需要组态事件的系统函数。

3. 要将函数列表转换为局部脚本，请单击  或 。

4. 编写程序代码。

另外，还可使用快捷菜单中的“转换 VB 脚本”(Convert VB script) 或“转换 C 脚本”(Convert 
C script) 命令。
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结果

如果事件发生，将自动运行局部脚本。

删除局部脚本       
按如下步骤删除局部脚本：

1. 选择包含局部脚本的事件。

2. 在事件的快捷菜单中选择“函数列表”(Function list)。
局部脚本已删除。 

10.7.4 使用局部脚本将对象属性动态化 (RT Professional)

简介

使用局部脚本，可在运行系统中通过脚本的返回值将对象属性动态化。 

要求

• 已选择带有需要动态化的属性的对象。

• 巡视窗口已打开。

步骤    
1. 在巡视窗口中单击 。

2. 选择要动态化的对象属性。

3. 在“动态化”(Dynamization) 列中选择“VB 脚本”(VB script) 或“C 脚本”(C script) 条目。
随即打开一个对话框。

4. 编写程序代码。

5. 单击工具栏中的“ ”以更改触发。

结果

对象属性根据对象列表的组态方式在运行系统中发生改变。
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删除动态化    
1. 在属性列表中选择动态化的对象属性。

2. 在“动态化”(Dynamization) 列中选择“无”(None) 条目。

10.8 调试

10.8.1 调试用户自定义 VB 函数

概述   
例如，要在运行系统中测试用户自定义 VB 函数，可使用“Microsoft Visual Studio 2008”调试

程序。

该调试程序包含在 WinCC 安装程序中。如果已经安装了另一个 Visual Studio 版本，例如，

Microsoft Visual Studio 2010，则请使用此版本的调试程序。

WinCC Runtime Professional 的调试程序

Microsoft Visual Studio 2008 Shell (Integrated Mode) 调试程序位于 WinCC Runtime 
Professional DVD 的 Support 目录下。

WinCC Runtime Advanced 的调试程序

可从 Microsoft 主页免费下载 Microsoft Visual Studio 2008 Shell (Integrated Mode) 调试程

序。这样可确保使用的是英文版本。

通常，建议使用 Microsoft 提供的 新版本来进行调试。

为 WinCC 安装调试程序

步骤

1. 运行 Microsoft Visual Studio 2008 Shell (Integrated Mode) 的安装程序 
2. 按照说明进行操作，接受默认设置。

将安装以下程序：Microsoft Visual Studio 2008 Shell (Integrated Mode) - ENU
3. 首次启动调试程序时，“Visual Studio Just-In-Time Debugger”对话框打开。

选择条目“New instance of Visual Studio 2008”。 
要指定“Visual Studio 2008”为默认调试程序，请选择“Set the currently selected debugger as 
the default.”设置。
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Microsoft Visual Studio 2008 Debugger

10.8.2 调试的原理

简介

例如，可使用调试程序测试传送至变量的值是否正确以及测试是否正确实施中止条件。可在

调试程序中进行以下操作：

• 检查函数的源代码

• 检查函数的分步执行情况
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• 查看和更改变量以及属性值

• 监视并检查函数序列

调试程序仅用于识别用户自定义 VB 函数中出错的位置。例如，可为此而使用断点或分步执

行用户自定义 VB 函数。有关详细信息，请参见所使用的调试程序的文档。为了更正错误，需

要切换到 WinCC 中的“脚本”编辑器。再次编译并下载后，可使用调试程序再次测试用户

自定义 VB 函数。

说明

请注意，显示在调试程序中的代码是写保护的。不能在调试程序中直接更改代码，而只能测

试必要的更改。 

Windows 和 Windows CE 的 VBScript 的差别

调试程序将检查“Windows 的 VBScript”的语法。若该函数中包含有 Windows CE 的 VBScript 
函数，则会输出相应的错误消息。某些 VBScript 函数有所不同，例如 CreateObject。 

调试 VB 脚本

可使用“Debug”对象在调试程序中输入自定义文本。该对象包含方法“Write”和“WriteLine”。有

关“Debug”对象的更多信息，请访问 Internet (https://msdn.microsoft.com/en-us/library/
wk3y866c(v=vs.84).aspx)。 
可使用“Err”对象对其它对象生成的错误消息进行响应。该对象包含方法“Raise”和“Clear”。有关

“Err”对象的更多信息，请访问 Internet (https://msdn.microsoft.com/en-us/library/
sbf5ze0e(v=vs.84).aspx)。
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错误类型

调试过程会对以下错误类型进行区分：

• 语法错误

例如，如果关键字拼写错误或者括号不完整，则会出现语法错误。如果使用 WinCC 的语

法检查，则可在运行系统中测试函数之前，消除语法错误。 
WinCC 的语法检查可对函数进行解析，而无需执行函数。函数在运行系统中执行之前，会

再次被立即解析。所有部分均会被解析，其中包括只有在稍后发生特定操作时才会被执

行的部分。

如果函数存在语法错误，则不能启动运行系统。

说明

对于 Runtime Professional，可在“运行系统设置 > 常规 > 脚本选项”(Runtime settings 
> General > Script options) 中指定即使函数存在语法错误也仍启动运行系统。

• 运行错误

执行无效/错误命令（例如，因某个变量未定义而引起）时，会出现运行错误。要阻止运

行错误，可以在函数中使用指令“On Error Resume Next”。借助该指令，会在出现运行错

误后执行后续指令。在后续行中，随即可使用 Err 对象检查错误代码。若要关闭脚本中运

行错误的处理过程，请使用“On Error Goto 0”指令。

• 逻辑错误

调试程序在清除逻辑错误时尤为有用。例如由于条件选取不正确而导致收到意外的结果

时即会发生逻辑错误。要消除逻辑错误，请分步执行函数，以识别出未正常工作的脚本

部分。 
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错误处理的示例

 
Sub OnClick(ByVal Item)
'VBS27
  Dim objScreenItem
'
  'Activation of errorhandling:
  On Error Resume Next
  For Each objScreenItem In ScreenItems
    If "HMIRectangle" = objScreenItem.Type Then
    '
      '=== Property "RoundCornerHeight" only available for RoundRectangle
      objScreenItem.RoundCornerHeight = objScreenItem.RoundCornerHeight * 2
      If 0 <> Err.Number Then
        HMIRuntime.Trace objScreenItem.Name & ": no RoundedRectangle" & vbCrLf
        '
        'Delete error message
        Err.Clear
      End If
    End If
  Next
  On Error Goto 0  'Deactivation of errorhandling
End Sub

基本步骤

当错误已经出现且调试程序打开时，脚本会显示在窗口中（写保护）。可以浏览整个脚本文

档、设置断点、在运行系统中再次执行脚本以及逐步处理脚本。

不能直接在脚本中编辑脚本的源代码。如果您发现错误，可在 WinCC 中更正函数中的错误、

再次下载画面并在调试程序中更新画面。

在调试期间更改画面

如果在调试期间执行画面更改，则“旧”画面的脚本文档会保持打开状态但不再有效。如有

必要，将显示无效的错误，因为画面更改后所调用的对象不再可用。
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10.8.3 激活调试程序

原理

激活调试程序有多种方法：

• 运行系统中出现错误时自动激活调试程序。

• 通过在运行系统中打开错误框而激活调试程序。

• 从“开始”(Start) 菜单中启动调试程序然后打开正在运行的运行系统脚本。

将 Visual Studio 连接至运行系统

1. 启动运行系统。

2. 打开“Microsoft Visual Studio 2008”。
3. 在“File > New”菜单中，单击“File”。
4. 选择“Windows Script Host”并单击“Open”。
5. 在“Debug”菜单中，单击“Attach to Process”。
6. 选择：

HmiRTm.exe：（针对面板或 WinCC Runtime Advanced）
PdlRt.exe：（针对 WinCC Runtime Professional）

7. 双击“Solution Explorer”中的一个脚本文件。

将 Visual Studio 用作即时调试程序

1. 打开“Microsoft Visual Studio 2008”。
2. 在“Tools”菜单中，单击“Options”。
3. 在树形目录中，单击“调试”(Debugging)，然后单击“即时”(Just-In-Time)。
4. 在“Just-In-Time Debugging”下，选择“Script”选项。

5. 关闭 Visual Studio。
6. 使用“在线 > 仿真 > 使用脚本调试程序”(Online > Simulation > With script debugger) 启动仿

真。

停止调试程序

可以在不退出 WinCC 运行系统的情况下停止调试程序。
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10.8.4 VBScript 文件的结构 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

VBScript 文件的结构

在设备中组态的所有用户自定义函数均包含在一个脚本文件中。

10.8.5 VBScript 文件的结构 (RT Professional)

原理

要在 Runtime Professional 中同步执行周期性和事件驱动的 VBScript 文件，在执行期间应将

事件驱动的 VBScript 文件和周期性/变量触发的 VBScript 文件严格区分。例如，周期性局部

脚本不会与由单击按钮触发的用户自定义函数的执行发生冲突。

为确保严格区分，事件驱动的局部脚本和周期性局部脚本以及变量触发的局部脚本存储在单

独的 VBScript 文件中。在“画面”编辑器中为 VBScript 文件定义的任何全局画面元素都同

时复制到两个 VBScript 文件中。

说明

由于这两个 VBScript 文件是分开处理，因此它们没有公共数据区。所以，在这两个 VBScript 
文件之间不能同步全局变量。要实现所需的任何函数同步，请使用 DataSet 对象或内部 HMI 
变量。

VBScript 文件的结构

使用调试程序调试 VBScript 文件时，VBScript 文件总是会打开不同的运行系统。

如果是图形运行系统，意味着每个画面会收到两个文件：

• <ScreenName>.pdl_events：包含事件驱动的脚本。

• <ScreenName>.pdl_triggers:包含周期性和变量驱动的 VBScript 文件。
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以下部分介绍图形运行系统中脚本文件的结构：

• VBScript 文件 <ScreenName>.pdl_events 的内容

通用代码

事件驱动的脚本

• VBScript 文件 <ScreenName>.pdl_triggers 的内容

通用代码

周期性或变量触发的脚本

说明

请注意，图形运行系统中的局部脚本和用户自定义函数在 VBScript 文件中显示的名称不

同于 WinCC 中保存的名称。

10.8.6 调试程序中的名称 (RT Professional)

调试程序中的名称 
在调试程序中显示的用户自定义函数名称不同于在 WinCC 中保存时使用的用户自定义函数

名称。

按照以下规则对脚本文件中的函数和脚本名进行编译：

动作类型 脚本文件的名称

属性中的周期性或变量驱动的脚本 ObjectName_PropertyName_Trigger
鼠标事件 ObjectName_OnClick

ObjectName_OnLButtonDown
ObjectName_OnLButtonUp
ObjectName_OnRButtonDown
ObjectName_OnRButtonUp

键盘事件 ObjectName_OnKeyDown
ObjectName_OnKeyUp

对象事件 ObjectName_OnObjectChanged
ObjectName_OnSetFocus
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动作类型 脚本文件的名称

属性中的事件 ObjectName_PropertyName_OnPropertyCh
anged
ObjectName_PropertyName_OnPropertySta
teChanged

画面事件 Document_OnOpen
Document_OnClosed

有效的脚本名长度

脚本文件中的脚本名称不能超过 255 个字符。 对象名称中所使用的每个特殊字符都被转换为 
5 个字符。 第一位 X 之后的特殊字符以四位十六进制代码表示。 若用鼠标单击触发组态名为

“PushMe”的按钮操作，则“DrXFFFCckMe_OnClick”脚本写入到脚本文件中。

如果组成的对象名过长，则在 WinCC 中进行语法检查时会返回错误消息。 由于此限制，无

法组态无长度限制的图形对象名称。

说明

若要确定运行系统中对象的名称，请单击 <Ctrl+Alt+Shift>，并将鼠标悬停于相应对象上。 随
即会在工具提示中显示画面名称和对象名称。 

10.8.7 断点

简介

要在特定点停止执行 VBScript 文件以及分步找出逻辑错误，请设置断点。

在调试程序中更新 VBScript 文件时，会丢失所有断点。

说明

如果在 Runtime Professional 的脚本文件“<画面名称>.pdl_trigger”中设置一个断点，则会停

止所有触发器驱动的程序。

如果在 Runtime Professional 的脚本文件“<画面名称>.pdl_event”中设置一个断点，则会停止

所有事件驱动的程序。
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要求

• 已激活运行系统。

• 已激活要调试的画面。

设置断点

1. 启动调试程序并选择 VBScript 文件。
如果已经选择了在 WinCC 中自动激活调试程序，则一执行错误脚本就会立即调用该调试程序。

2. 将光标置于要设置断点的行上。

3. 在“Debug”菜单中，选择“Toggle Breakpoint”命令。
该行将标记有一个红点。

4. 切换到 WinCC Runtime 并执行要调试的 VBScript 文件。
调试程序在第一个断点处停止执行。当前行以黄色背景显示。
分步模拟程序代码。 

删除断点

1. 将光标置于包含断点的行上。

2. 在“Debug”菜单中，选择“Toggle Breakpoint”命令。

要删除一个文件中的所有断点，请选择“Debug”菜单中的“Delete All Breakpoints”命令。

10.8.8 分步操作

简介

例如，使用调试程序来分步执行 VBScript 文件（用户自定义函数或局部脚本），以便系统地

找出逻辑错误。在运行系统中模拟每行代码的效果。

要求

• 已激活运行系统。

• 已激活要调试的画面。

通常步骤

1. 启动调试程序并选择 VBScript 文件。
如果已选择在 WinCC 中自动激活调试程序，则只要执行出错的脚本，就会立即调用该调试程
序。

2. 在 VBScript 文件中设置断点。正常情况下，断点设置在有可能出现错误的那些代码行之前。
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3. 切换到 WinCC Runtime 并触发一个启动 VBScript 文件执行的操作。
调试程序在第一个断点位置停止运行，对当前行进行标记。

4. 要继续分步操作，请选择以下菜单命令之一：

– “Debug > Step Over”：转到下一代码行。如果在该行调用了用户自定义函数，则会跳

过调用的用户自定义函数。将执行用户自定义函数，但调试程序不会引导您执行该函

数的各个行。而是会在执行完该函数后，跳转到第一行。

– “Debug > Step Into”：转到下一代码行。如果在该行调用了用户自定义函数，则会跳

转至该函数。分步执行调用的函数。

– 选择“Debug > Step Out”菜单命令，取消分步执行调用的函数。将完整执行该函数。在

执行完该函数后，调试程序会跳转至第一行。

5. 分步调试完整文档，或选择“Debug > Run”菜单命令执行完整 VBScript 文件。 

10.8.9 执行命令

简介

输入并直接在“Command Window”中执行命令。您可以：

• 调用方法

• 调用程序

• 更改对象属性

所有可以通过 VBScript 来执行的命令均可以使用“Command Window”执行。

说明

如果要确定 WinCC Runtime Professional 中的 WinCC 对象名称，请按下 <Ctrl+Alt+Shift> 并
将鼠标悬停在相应的对象上。随即会在工具提示中显示画面名称和对象名称。 

要求

• VBScript 文件在运行系统中处于运行状态。

• 调试程序已打开。

步骤

1. 在 VBScript 文件中至少设置一个断点。

2. 切换到 WinCC Runtime 并触发一个启动 VBScript 文件执行的操作。
调试程序在第一个断点处停止执行。
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3. 选择“View > Other Windows > Command Window”。将打开“Command Window”。
4. 输入所需命令并使用“<Enter>”进行确认。

说明

在“Command Window”中输入无效的命令时，并不会在运行系统中生成错误消息。而是

会在 Command Window 中显示 "<Script Error>" 消息。 

示例

 
Dim i
For i = 1 to 10 
     HMIRuntime.Trace i & vbnewline
Next

在执行此 VB 脚本时，调试程序在断点处循环，可以使用

• ?i
读出变量 i 的值

• i = 5
将变量 i 的值设置为 5。

10.8.10 确定变量和属性值

简介

可在“Command Window”中确定和更改变量或属性的值。例如，无需停止过程便可将用户自

定义函数的过程值重置为零。

说明

如果要确定 WinCC Runtime Professional 中的 WinCC 对象名称，请按下 <Ctrl+Alt+Shift> 并
将鼠标悬停在相应的对象上。随即会在工具提示中显示画面名称和对象名称。 

要求

• VBScript 文件在运行系统中处于运行状态。

• 调试程序已打开。
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步骤

1. 在 VBScript 文件中至少设置一个断点。

2. 切换到 WinCC Runtime 并触发一个启动 VBScript 文件执行的操作。
调试程序在第一个断点处停止执行。

3. 选择“View > Other Window > Command Window”。将打开“Command Window”。
4. 要确定变量或属性的值，请输入以下字符串

– ? myTag
– ? myObject
请注意对象名称前面的空格。

5. 按下 <Enter>。

10.8.11 诊断 (RT Professional)

10.8.11.1 诊断 (RT Professional)

简介   
在运行系统中执行局部 VB 脚本和 C 脚本时，可借助“打印作业/脚本诊断”对象来输出快速

分析。

诊断工具

WinCC 提供以下工具来分析局部 C 脚本和 VB 脚本的运行系统特性：

• 打印作业/脚本诊断“GSC 诊断”对象

• 使用调试程序

应用

要使用 GSC 诊断，请在画面中插入“打印作业/脚本诊断”对象。 使用“GSC 诊断”模板。

这是专为诊断设计且可在运行系统中调用的专用画面。
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GCS 诊断 (VBS)
GSC 诊断按调用的顺序返回局部脚本中包含的跟踪方法。 在局部脚本中调用的用户自定义 VB 
函数中的跟踪指令也会同时输出。明确执行跟踪指令，例如：跟踪变量值的输出，可以启用

脚本执行跟踪，以及相应脚本中被调用函数的跟踪。 Trace 指令以

“HMIRuntime.Trace(<Output>)”形式输入。 在诊断窗口中还会显示导致 OnErrorExecute 函
数被调用的错误情况。

GCS 诊断（C 语言）

GSC 诊断按调用的先后顺序输出局部脚本中包含的 printf 方法。在局部脚本中调用的用户自

定义 C 函数中的 printf 指令也会同时输出。 通过确定 printf 指令的用途（例如，用于输出

变量值），可以跟踪脚本以及在脚本中调用的函数的顺序。 

参见

通过跟踪组态诊断输出的示例 (页 1570)

10.8.11.2 GSC 诊断 (RT Professional)

简介

GSC 诊断按调用的时间顺序将脚本的跟踪指令输出到诊断视图中。 应用程序还在脚本调用

的函数中输出跟踪指令。 明确执行跟踪指令，例如：跟踪变量值的输出，可以启用脚本执

行跟踪，以及相应脚本中被调用函数的跟踪。 

应用

将 GSC 诊断类型的“打印作业/脚本诊断”对象插入到画面中，以启用 GSC 诊断。 通过 GSC 
诊断属性控制 GSC 诊断窗口的外观。

如果画面发生了更改，则 GSC 诊断窗口的内容会被删除。

说明

调试程序处于激活状态时，也可以在“GSC 诊断”窗口中显示消息。 
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10.8.11.3 在画面中插入 GSC 诊断窗口  (RT Professional)

简介          
要使用 GSC 诊断，请在画面中插入“打印作业/脚本诊断”对象。 使用现有的画面，或创建

专用于诊断功能的画面。 在“打印作业/脚本诊断”对象的巡视窗口中，可以指定将此对象

用于 GSC 诊断。

要求

• 所需的画面打开。

• 打开“工具”任务卡。

步骤

按如下步骤操作插入 GSC 诊断窗口：

1. 将“工具”(Tools) 任务卡“控件”(Controls) 选项板中的“打印作业/脚本诊断”对象插入到画
面中。

2. 通过“其它 > 命名”(Miscellaneous > Name) 为 GSC 诊断窗口指定名称。

3. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 内容 > 窗口内容”(Properties > Properties > General > 
Content > Window content) 下选择“函数”(Functions) 选项。

4. 选择“模板”(Templates) 下的“GSC 诊断”(GSC Diagnostics) 选项。

5. 在“常规”(General)、“布局”(Layout) 和“其它”(Miscellaneous) 下为 GSC 诊断窗口指定更多
的设置。
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10.9 运行系统中的运行系统特性

10.9.1 在运行系统中执行用户自定义函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, 
Comfort Panels)

原理

在运行系统中，一次只能执行一个用户自定义函数。 如果多个用户自定义函数在等待执行，

会将它们排成队列并依次执行。 

说明

因此，用户自定义函数中的循环语句会阻碍队列中其它函数的执行，即使函数以异步方式启

动也是如此。

WinCC 多支持 8 个用户自定义函数的嵌套深度。 请注意：系统不执行嵌套深度的检查。    

说明

在为“运行系统停止”事件组态某用户自定义函数时，可在此用户自定义函数中使用的系统

函数仅限于那些在“运行系统停止”事件中可用的系统函数。

请确保运行系统的结束不受该用户自定义函数执行的干扰。 

说明

用户自定义函数的组态

在组态期间，请确保不要同时激活过多的用户自定义函数。 这样可以避免系统负载持续 
100%。 
用户自定义函数以较低的优先级来处理，以免干扰数值的显示和操作。 如果系统利用率达

到极限，那些待执行的用户自定义函数只能先做预留，以便稍后执行。 预留列表的 大长

度取决于 HMI 设备，并且受用户自定义函数 大允许值的限制。 有关详细信息，请参见性

能特点的信息。 如果同时激活的用户自定义函数数量超出了可预留的数量，则会丢弃超出

限制的调用并显示系统报警。

HMI 设备切换

如果自定义函数中使用了设置的 HMI 设备上不可用的系统函数，将收到一条警告消息。  此
外，该用户自定义函数中相应的系统函数将以蓝色波浪下划线标出。   
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参见

用户定义的函数 (页 1491)

10.9.2 在运行系统中执行函数列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

原理

在运行系统中函数列表按从上至下的顺序执行。 由于同步执行和异步执行不同，因此执行

期间无需等待。 系统通过判断系统函数的不同运行时间来进行区别。 用户自定义函数总是

以同步方式执行，与运行系统无关。 如果系统函数返回出错状态，将取消函数列表的执行。   

同步执行

同步执行期间，函数列表中的系统函数依次执行。 必须在上一个系统函数完成后，才能执

行下一个系统函数。  

异步执行

执行文件操作（诸如保存和读取）的系统函数，比那些设置变量数值之类的系统函数需要更

长的运行时间。 
因此，需要较长运行时间的系统函数采用异步执行方式。 例如：当系统函数将配方数据记

录写入存储介质时，下一个系统函数已开始执行。 因为系统函数是并行执行的，因此避免了 
HMI 设备的等待时间。  

10.9.3 运行系统的函数和局部脚本的执行 (RT Professional)

在运行系统中处理局部脚本

同一类型的两个局部脚本不能同时在运行系统中执行。 画面中的事件触发脚本和周期性/变
量触发脚本需要分别执行，以防止周期性脚本对任何脚本造成干扰。

说明

WinCC 中的脚本类型专门通过 DataSet 对象或内部 HMI 变量实现同步。 分别执行可防止针

对事件触发脚本和周期性/变量触发脚本生成共享数据区。
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如果出现高系统负载或者其它脚本干扰画面中局部脚本的周期性执行，则局部脚本将在下一

周期继续执行。 未执行的周期不是保留在队列中，而是被拒绝。

画面更改之后，任何激活的脚本将在 1 分钟后自动停止。

在运行系统结束时仍然处于激活状态的局部脚本将会在 5 秒之后停止。

在运行系统中执行函数

触发之后，函数会在运行系统中连续执行。 如果在已存在激活函数的情况下启动另一个函

数，则后启动的函数将排队等候执行。

说明

局部脚本和函数专门通过 DataSet 对象或内部 HMI 变量实现同步。 局部脚本和函数不共享

任何数据区。

参见

用户定义的函数 (页 1491)
局部脚本 (页 1493)

10.9.4 用户自定义函数和系统函数的处理顺序 (RT Professional, RT Advanced, Panels, 
Comfort Panels)

警告

对于运行系统中用户自定义的函数和系统函数，无法确保始终按照预期的执行序列执行。 如
此可能会导致不可预料的操作状态。

请注意下面说明，其中解释了相关信息。 在“解决方法”中提供了解决方案的说明。

将用户自定义函数用于事件       
用户自定义函数和系统函数有时并不一定按照组态中设置好的处理顺序执行。例如，当用户

自定义函数的处理时间超出后续要执行事件的触发时间时。 在这种情况下，可能会先执行

为后续事件组态的系统函数，然后再执行针对该事件以用户自定义函数组态的系统函数。
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背景色

用户自定义函数被排列在低优先级队列中。 将依次对队列进行处理。 如果为事件组态系统

函数和用户自定义函数，则为该事件组态的所有系统函数和用户自定义函数都在此队列中执

行。

示例

在某个按钮上，已组态：

  事件 函数

按下 用户自定义函数 (1)
SetBit(Tag) (2)

释放 ResetBit(Tag) (3)

(1)

(1) (1)

(2)

(2)

(3)

(3)A

B

ä˛ø»

æØ à»

î‚îÜïïßí

Ûfl

ä˛ø» Ûfl

(1) 用户自定义函数的执行时间

(2) 系统函数 SetBit(Tag) 的执行时间

(3) 系统函数 ResetBit(Tag) 的执行时间

A： 组态中预设的用户自定义函数和系统函数的执行方式。

按下该按钮时，将执行用户自定义函数 (1)，然后执行系统函数 SetBit(Tag) (2)。 放开按钮时，

将执行系统函数 ResetBit(Tag) (3)。
B： 松开按键时，用户自定义函数的处理尚未完成。
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按下该按键时，将执行用户自定义函数 (1)。 尚未完成用户自定义函数 (1) 的执行就松开了

该按键。 系统函数 ResetBit(Tag) (3) 将中断该函数的执行。 在这种情况下，首先执行系统

函数 ResetBit(Tag) (3)，然后执行系统函数 SetBit(Tag) (2)。 结果，位仍然保持不变。

系统函数“按下键时置位”在与用户自定义函数同时组态时也具有上述特性。

解决方法

如果为“Release”事件组态额外的用户自定义函数，就会保证之前“示例 A”中的处理顺序。 为
此，该用户自定义函数无需具有任何功能。 

  事件 函数

按下 用户自定义函数 (1)
SetBit(Tag) (2)

释放 用户自定义函数_2 (3)
ResetBit(Tag) (4)

说明

请确保用户自定义函数的队列没有溢出；否则会导致后续事件的系统函数无法执行。

可以通过消息“过载： 放弃脚本 <名称>”(Overload: Script <name> is rejected) 或“无法确

保在运行系统中始终按照预期的顺序执行用户自定义函数和系统函数”(Adherence to the 
expected processing order for user-defined functions and system functions in Runtime 
cannot always be ensured)，识别溢出。 

10.9.5 使运行系统的对象具有动态性属性 (RT Professional, RT Advanced, Panels, 
Comfort Panels)

简介

使用用户自定义函数可以访问画面对象的对象属性以及运行系统中的变量。 使用用户自定

义函数更改对象属性的值时，并不会影响项目数据。    

更改对象属性

在运行系统中使用用户自定义函数更改画面元素的对象属性时，所做更改仅在画面处于活动

状态时有效。 若更改画面或重新加载画面，则会再次显示已组态的对象属性。 
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语言切换

若在运行系统切换语言，则需从项目数据中加载其它语言标签。 如果使用用户自定义函数

更改文本，则再次覆盖由用户自定义函数更改的文本。   

10.10 示例

10.10.1 VBS 示例 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

10.10.1.1 示例： 将华氏温度转换为摄氏温度 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

计划任务

在本示例中，创建一个用户自定义 VB 函数，将温度传感器的数值从华氏温度转换到摄氏温

度。 温度显示在 HMI 设备的输出域中。   

设置

在本示例中，需要具有以下设置的两个 HMI 变量和一个用户自定义 VB 函数：

HMI 变量：

名称 PLC 连接 类型

Fahrenheit 是 Real
Centigrade 否 Real

用户自定义 VB 函数：

名称 类型 参数

FahrenheitToCelsius Function Fahrenheit
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步骤

1. 以上述设置来创建两个 HMI 变量“Fahrenheit”和“Celsius”。

2. 以上述设置来创建用户自定义 VB 函数“FahrenheitToCelsius”。

3. 编写以下 VBS 代码：
FahrenheitToCelsius = (Fahrenheit-32) * (5/9)

中间结果

已创建好 HMI 变量和 VB 用户自定义函数。

步骤

1. 打开“HMI 变量”编辑器并单击变量“Fahrenheit”。
2. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events) 选项卡。 选择“数值变更”(Value 

change) 事件。

3. 为“数值变更”(Value change) 事件组态用户自定义 VB 函数“FahrenheitToCelsius”。
4. 为参数“Fahrenheit”选择变量“Fahrenheit”。
5. 为返回值“Fahrenheit to Celsius”选择 HMI 变量“Celsius”。
6. 在画面中组态输出域并与变量“Celsius”建立连接。
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其它方法

除使用“Function”类型的用户自定义 VB 函数外，还可使用“Sub”类型。 在这种情况下，直接

将转换后的值分配给 HMI 变量“Celsius”。
SmartTags("Celsius") = (Fahrenheit-32) * (5/9)

此时，用户自定义 VB 函数的返回值不适用。 

结果

“Fahrenheit”的变量值在运行系统中发生变化时，将执行用户自定义 VB 函数“Fahrenheit to 
Celsius”。 转换的温度值返回到 HMI 变量“Celsius”并显示在输出域中。 

10.10.1.2 示例： 将英寸转换为米 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

计划任务

在本示例中，创建一个用户自定义 VB 函数，将长度值的测量单位从英寸转换为米。 单位为

米的长度在 HMI 设备的输出域显示。 

设置

在本示例中，需要具有以下设置的两个 HMI 变量和一个用户自定义 VB 函数：

HMI 变量：

名称 PLC 连接 类型

VarInch 是 Real
VarMeter 否 Real

自定义 VB 函数

名称 类型 参数

InchToMeter Sub Inch
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步骤

1. 以上述设置创建两个 HMI 变量“VarInch”和“VarMeter”。

2. 以上述设置来创建用户自定义 VB 函数“InchToMeter”。

3. 编写以下 VBS 代码：
VarMeter = Inch*0.0254

中间结果

已创建好变量和用户自定义 VB 函数。

步骤

1. 打开“HMI 变量”编辑器并单击“VarInch”变量。

2. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。 选择“数值变更”(Value change) 事件。

3. 为“数值变更”(Value change) 事件组态用户自定义 VB 函数“InchToMeter”。
4. 为“Inch”参数选择“VarInch”HMI 变量。

5. 在画面中组态输出域，并与“VarMeter”HMI 变量建立连接。

结果

当“VarInch”的变量值在运行系统中发生变化时，将执行“InchToMeter”用户自定义 VB 函数。 
计算结果将写入“VarMeter”HMI 变量并显示在输出域中。 
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10.10.1.3 示例： 更换在 HMI 设备上当前显示的操作模式。 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

计划任务

在本示例中，使用系统函数“SetDeviceMode”在 HMI 设备上切换“在线”和“离线”模式。 
也可在 HMI 设备上显示当前设置的操作模式。   

要求

已经创建一个画面。

设置

在该示例中需要一个 HMI 变量和一个文本列表以及下列设置：

HMI 变量：

名称 PLC 连接 类型

OperatingMode 无 Bool

文本列表：

名称 包含 数值

ShowOperatingMode Bit (0/1) 1: 操作模式： “在线”

0: 操作模式： “离线”
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步骤

1. 创建上面所示的“OperatingMode”HMI 变量。

2. 创建上面所示的“ShowOperatingMode”文本列表。

3. 打开画面并插入一个可将操作模式改为“在线”的按钮。

4. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。 选择“按下”事件。

5. 对“按下”事件组态系统函数“SetDeviceMode”。 该系统函数可在“设置”下的选择列表中找
到。

6. 为“模式”参数选择“在线”条目。

7. 对“按下”事件组态系统函数“SetBit”。 该系统函数可在“位处理”下的选择列表中找到。

8. 从选择列表中为参数“变量”选择 HMI 变量“操作模式”。
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9. 在过程画面中添加一个可将操作模式改为“离线”的按钮。

10.重复步骤 4 至 7。 为“模式”参数选择“离线”条目。 组态系统函数“ResetBit”代替系统函数
“SetBit”。

中间结果

在运行系统中可使用这两个按钮切换 HMI 设备的操作模式。 
想要在 HMI 设备的输出域中显示当前设置的操作模式。
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步骤

1. 在过程映像中创建“符号 I/O 域”。 在巡视窗口中单击“属性 > 属性”(Properties> Properties)。
2. 在“常规”(General) 组中进行如下设置：

– 选择“输出”作为“模式”。

– 选择文本列表“显示操作模式”作为“文本列表”。

– 选择“操作模式”作为“变量”。

结果

使用按钮更改操作模式时，始终显示 HMI 设备上当前设置的操作模式。

参见

组态函数列表 (页 1496)

使用系统函数和运行系统脚本

10.10 示例

可视化过程

1566 系统手册, 11/2022, 在线文档



10.10.2 VBS 示例

10.10.2.1 概述 (RT Professional)

简介     
可参考以下 VBS 示例：

• 访问“画面”编辑器中的对象（例如：颜色或文本更改）

• 确定对象的颜色

• 组态语言切换

• 禁用运行系统

• 通过属性组态画面更改

• 通过跟踪组态诊断输出

• 写入变量值

• 读取变量值

• 写入对象属性

• 组态配方视图

• 组态报警视图

• 绘制趋势

• 以统计方式计算变量值

• 删除浏览器缓存

参见

组态配方视图的示例 (页 1579)
组态报警视图的示例 (页 1580)
根据统计判断变量值的示例 (页 1582)
删除浏览器缓存示例 (页 1586)
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10.10.2.2 访问画面编辑器中对象的示例 (RT Professional)

简介  
为了动态化图形运行系统环境，可以使用 VBS 脚本访问 WinCC“画面”编辑器中的所有对象。 
如此一来，可以使图形对象动态化以响应操作员的输入，例如：对鼠标单击做出响应或根据

变量值做出响应。

步骤

在下列示例中，每次单击鼠标，将运行系统中的圆半径值设置为 20。

 
'VBS121
Dim objCircle
Set objCircle= ScreenItems("Circle1")
objCircle.Radius = 20

10.10.2.3 定义对象颜色的示例 (RT Professional)

简介  
对象的颜色通过 RGB 值（红/绿/蓝）定义。 可以设置或读取图形对象的颜色值。 

步骤

以下示例将“ScreenWindow1”的填充颜色定义为蓝色：

 
'VBS122
Dim objScreen
Set objScreen = HMIRuntime.Screens("ScreenWindow1")
objScreen.FillColor = RGB(0, 0, 255)

10.10.2.4 组态语言切换的示例 (RT Professional)

简介  
运行系统的语言可以使用 VBS 更改。 使用在项目起始页设置的国家标识相对应的按钮。
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使用 VBS 通过国家代码定义运行系统的语言，例如：德语为 1031 - 默认情况下，美国英语 
1033 等。国家代码总览参见 VBScript 基本知识“区域代码 ID (LCID) 图表”。

步骤

在按钮上组态“鼠标单击”事件的局部 VBS 脚本，输入下列代码将运行系统的语言切换为

德语：

 
'VBS123
HMIRuntime.Language = 1031

10.10.2.5 禁用运行系统的示例 (RT Professional)

简介  
可以通过 VBS 退出运行系统，例如：通过鼠标单击、或者根据变量值或其它事件。

步骤

下列示例将终止 WinCC Runtime：

 
'VBS124
HMIRuntime.Stop

10.10.2.6 通过属性组态画面切换的示例 (RT Professional)

简介 
如果在组态中使用拆分画面（例如用于基本画面用户界面的标题栏和操作栏以及用于实际画

面显示的嵌入画面窗口），应使用画面窗口的属性组态画面更改。

必须更改画面窗口“ScreenName”的属性，以显示其它画面。 必须在同一画面中组态局部脚

本和画面窗口。
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步骤

在以下示例中，执行局部 VB 脚本时“ScreenWindow”中将显示“测试”画面：

 
'VBS126
Dim objScrWindow
Set objScrWindow = ScreenItems("ScreenWindow")
objScrWindow.ScreenName = "test"

10.10.2.7 通过跟踪组态诊断输出的示例 (RT Professional)

简介   
如果在画面中插入了“打印作业/脚本诊断”对象，则可使用跟踪命令在运行系统的诊断窗

口中显示诊断输出。

打印作业/脚本诊断将按照用户自定义函数的调用顺序返回函数中包含的跟踪方法。 这也适

用于在用户自定义函数中调用的函数中的跟踪指令。 有计划的使用跟踪指令可对用户自定

义函数的流程以及其中调用的函数进行跟踪。 跟踪指令以“HMIRuntime.Trace(<Output>)”的
形式输入。

“打印作业/脚本诊断”对象可显示 C 和 VBS 中的跟踪输出。

输出文本

以下示例将文本写入诊断窗口中：

 
'VBS127
HMIRuntime.Trace "Customized error message"
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输出报警

以下示例将“Control2”报警视图的报警写入诊断窗口：

 
Sub TraceMsg
  Dim objAlarmControl
  Dim lIndex
  Dim lCellIndex
 
  '创建对报警控件的引用

  Set objAlarmControl = ScreenItems("Control2")
 
  '列举并跟踪行号 
  For lIndex = 1 To objAlarmControl.GetRowCollection.Count
     HMIRuntime.Trace "Row: " & (objAlarmControl.GetRow(lIndex).RowNumber) & "  "
 
     '列举并跟踪列标题和单元格文本

     For lCellIndex = 1 To objAlarmControl.GetRow(lIndex).CellCount
       HMIRuntime.Trace objAlarmControl.GetMessageColumn(lCellIndex -1).Name & " "
       HMIRuntime.Trace objAlarmControl.GetRow(lIndex).CellText(lCellIndex) & "  "
     Next
     HMIRuntime.Trace vbNewLine
  Next
End Sub

有关 HMI 变量的输出信息

以下示例使用“VarArch100”日志变量将信息写入诊断窗口：

 
Sub ReadTagInfo
  Dim Tag
  Set Tag = HMIRuntime.Tags("TagLoggingfast\VarArch100")
 
  HMIRuntime.Trace "Last Error = " + CStr(Tag.LastError) + vbNewLine
  HMIRuntime.Trace "Name = " + Tag.Name + vbNewLine
  HMIRuntime.Trace "QualityCode = " + CStr(Tag.QualityCode) + vbNewLine
End Sub

参见

诊断 (页 1551)
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10.10.2.8 写入变量值的示例 (RT Professional)

简介  
可使用 VBScript 将变量值写入 PLC，例如通过鼠标单击设定值按钮，或设置内部变量值以触

发其它用户自定义函数。 
下面涉及和介绍了多种写入变型。

简单写入

在以下示例中，将值写入“Tag1”变量内：

 
'VBS128
HMIRuntime.Tags("Tag1").Write 6

这是 简单的写入形式，因为不会生成任何对象引用。

通过对象引用写入

在以下示例中，将生成变量对象的本地副本并将值写入“Tag1”：

 
'VBS129
Dim objTag
Set objTag = HMIRuntime.Tags("Tag1")
objTag.Write 7

通过利用引用，可以在写入之前使用变量对象。 可以读取变量值、执行计算并再次写入变

量值。

 
'VBS130
Dim objTag
Set objTag = HMIRuntime.Tags("Tag1")
objTag.Read
objTag.Value = objTag.Value + 1
objTag.Write

同时写入

要写入的值通常被传递到变量管理，然后继续执行该脚本。 但是在某些情况下，必须确保

在继续执行脚本之前确实已写入该值。
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此类写入通过将附加的可选参数指定为值 1 来实现：

 
'VBS131
Dim objTag
Set objTag = HMIRuntime.Tags("Tag1")
objTag.Write 8.1

或

 
'VBS132
Dim objTag
Set objTag = HMIRuntime.Tags("Tag1")
objTag.Value = 8
objTag.Write ,1

说明

请注意，这种调用比标准调用使用的时间要长。 除此之外，持续时间还取决于通道和 AS。
该类型写入对应 C 脚本中的 SetTagXXXWait() 调用。

通过状态处理写入

为了确保成功写入值，可在写入操作完成后执行错误检查或判断变量的状态。

写入后，可通过检查 LastError 属性的值来实现。 若该检查成功完成（即，作业成功输出），

则检查变量的状态。

对于写入任务，过程的当前状态尚不确定。 要确定该状态，必须读取变量。 读取过程完成后 
QualityCode 属性中指定的值会指示变量的状态，如有必要，还会引用失败的 AS 连接。
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在以下示例中，将写入“Tag1”变量。 如果写入期间出现错误，全局脚本诊断窗口中会显示错

误值和错误描述。 后，检查 QualityCode。 如果 QualityCode 不是 OK (0x80)，将在诊断

窗口中显示出来。

 
'VBS133
Dim objTag
Set objTag = HMIRuntime.Tags("Tag1")
objTag.Write 9
If 0 <> objTag.LastError Then
  HMIRuntime.Trace "Error: " & objTag.LastError & vbCrLf & "ErrorDescription: " & 
objTag.ErrorDescription & vbCrLf
Else
  objTag.Read
  If &H80 <> objTag.QualityCode Then
     HMIRuntime.Trace "QualityCode: 0x" & Hex(objTag.QualityCode) & vbCrLf
  End If
End If

说明

写入变量后，局部变量对象的 QualityCode 属性会设置为“严重超出范围”，因为不清楚在

此过程中变量处理的是哪个 QualityCode。 新的 QualityCode 可在重新读取时确定。

不能通过 VBS 写入质量代码。

10.10.2.9 读取变量值的示例 (RT Professional)

简介   
可以用 VBS 读取变量值并对其执行进一步的处理。 例如，这样可以单击按钮来获取有关系

统状态的信息或执行计算。

下面涉及和介绍了多种读取变型。

简单读取

在以下示例中，将读取“Tag1”的值并在全局脚本诊断窗口中显示该值：

 
'VBS134
HMIRuntime.Trace "Value: " & HMIRuntime.Tags("Tag1").Read & vbCrLf
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这是 简单的读取形式，因为不会生成任何对象引用。

通过对象引用读取

在以下示例中，创建一个变量对象的本地副本，读取变量值并显示在“打印作业/脚本诊断”

对象中：

 
'VBS135
Dim objTag
Set objTag = HMIRuntime.Tags("Tag1")
HMIRuntime.Trace "Value: " & objTag.Read & vbCrLf

通过利用引用可以使用变量对象。 可以读取变量值、执行计算并再次写入变量值。

 
'VBS136
Dim objTag
Set objTag = HMIRuntime.Tags("Tag1")
objTag.Read
objTag.Value = objTag.Value + 1
objTag.Write

使用 Read 方法将已读取的过程变量添加到映像中，从此刻起，这些变量会收到自动化系统 
(AS) 的循环请求。 如果该变量已存在于映像中，则会返回其中包含的值。

退出画面时，将注销变量。

说明

如果在函数中请求变量，则只要 WinCC Runtime 运行，它就处于登录状态。

直接读取

通常，变量值从变量图像读取。 但在某些情况下，可能需要直接从 AS 读取变量值，例如为

了同步快速过程。

读取值时，若将可选参数设置为 1，则不会循环登录变量。 而是从 AS 直接请求值。

 
'VBS137
Dim objTag
Set objTag = HMIRuntime.Tags("Tag1")
HMIRuntime.Trace "Value: " & objTag.Read(1) & vbCrLf
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说明

请注意，这种调用比标准调用使用的时间要长。 除此之外，持续时间还取决于通道和 AS。
在周期性 C 脚本中必须避免此类调用，因为这是引起性能问题的主要原因。

此读取模式相当于 C 脚本中的 GetTagXXXWait() 调用。

通过状态处理读取

在读取值后，务必进行验证。 可通过检查 QualityCode 来执行。

在以下示例中，先读取“Tag1”变量，然后检查 QualityCode。 如果 QualityCode 未对应 OK 
(0x80)，则 LastError、ErrorDescription 和 QualityCode 属性将显示在全局脚本诊断窗口中。

 
'VBS138
Dim objTag
Set objTag = HMIRuntime.Tags("Tag1")
objTag.Read
If &H80 <> objTag.QualityCode 
  Then
    HMIRuntime.Trace "Error: " & objTag.LastError & vbCrLf & "ErrorDescription: " & 
objTag.ErrorDescription & vbCrLf & "QualityCode: 0x" & Hex(objTag.QualityCode) & vbCrLf
  Else
    HMIRuntime.Trace "Value: " & objTag.Value & vbCrLf
End If

说明

如果读取期间发生错误，则 QualityCode 会设置为“严重超出范围”。 因此，只需在读取之

后检查 QualityCode。

10.10.2.10 写入对象属性的示例 (RT Professional)

简介 
通过 VBS 可访问“画面”编辑器中所有显示和操作对象的属性。 您可以在运行期间读出属

性或对其进行更改。

以下示例说明了各种访问形式。
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属性的简单设置

在下例中，画面中“Rectangle1”对象的背景颜色被设置为红色：

 
'VBS139
ScreenItems("Rectangle1").BackColor = RGB(255,0,0)

这是 简单的写入形式，因为不会生成任何对象引用。

说明

如果操作时不使用对象引用，则自动完成功能仅提供标准属性。

此例中使用的表达式的模式只能在“画面”编辑器中执行。 依此类推，使用 HMIRuntime 对
象寻址调度程序中的对象。

通过对象引用设置属性

在以下示例中，将创建对画面中所包含“Rectangle1”对象的引用，并使用 VBS 标准函数 RGB() 
将背景设置为红色：

 
'VBS140
Dim objRectangle
Set objRectangle = ScreenItems("Rectangle1")
objRectangle.BackColor = RGB(255,0,0)

有关 RGB 的更多信息，请参见《VBScript for Windows》。

在编辑多个对象属性时引用可发挥作用。 这样对象的所有属性将通过自动完成功能列出。

说明

此例中使用的表达式的模式只能在“画面”编辑器中执行。 依此类推，使用 HMIRuntime 对
象寻址调度程序中的对象。

跨画面窗口设置属性

“画面”编辑器中的 VBS 针对全局画面寻址提供了两个选项：

• 将“ScreenItems”用于画面窗口的画面对象

• 在根画面中使用“HMIRuntime.Screens”
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通过画面窗口引用

以下示例中，在从属画面窗口中更改矩形的颜色。 用户自定义 VB 函数在“ScreenWindow1”
所在的“BaseScreen”画面中执行。 此画面窗口会显示一个画面，其中包含名称为“Rectangle1”
的“Rectangle”类型的对象。

 
'VBS199
Sub OnLButtonUp(ByVal Item, ByVal Flags, ByVal x, ByVal y)
  Dim objRectangle
  Set objRectangle = ScreenItems("ScreenWindow1").Screen.ScreenItems("Rectangle1")
  objRectangle.BackColor = RGB(255,0,0)
End Sub

在根画面中引用

可通过 HMIRuntime.Screens 引用具有待修改对象的画面。该画面的规范相对于基本画面进

行定义，具体通过以下访问代码：

[<根画面名称>.]<画面窗口名称>[:<画面名称>]... .<画面窗口名称>[:<画面名称>]
在以下示例中，将创建对“Rectangle1”画面中包含的“Screen2”对象的引用，并将背景颜色设

置为红色。

这种情况下，画面“Screen2”位于“Screen1”中。 “Screen1”显示在“BaseScreen”根画面中。

 
'VBS141
Dim objRectangle
Set objRectangle = 
HMIRuntime.Screens("BaseScreen.ScreenWindow1:Screen1.ScreenWindow1:Screen2").ScreenItems("
Rectangle1")
objRectangle.BackColor = RGB(255,0,0)

无需指定画面名称。 通过使用画面窗口名称就可以寻址唯一的画面。 因此，只需指定画面

窗口的名称，如以下示例所示：

 
'VBS142
Dim objRectangle
Set objRectangle = 
HMIRuntime.Screens("ScreenWindow1.ScreenWindow2").ScreenItems("Rectangle1")
objRectangle.BackColor = RGB(255,0,0)

这种寻址类型可实现在不同画面中对画面窗口中的对象进行寻址。 对于面板系统来说，这

是特别引人注目之处。
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利用返回值使属性动态化

除了通过事件触发器或周期性触发器启动属性的局部脚本之外，还可以直接通过局部脚本使

属性动态化。 
在以下示例中，通过返回值使对象的背景颜色动态化。 传递的值可能来自对 PLC 中事件的

评估，并可用于操作状态的图形可视化：

 
'VBS146
Function BackColor_Trigger(ByVal Item)
  BackColor_Trigger = RGB(125,0,0)
End Function

说明

如果利用用户自定义函数的返回值使对象属性动态化，则只有相较于上一个函数会话发生改

变时，才能写入该对象属性的值。 如果该值已在另一位置发生更改则无效。

因此，如果属性已经通过用户自定义函数的返回值实现动态化，则不能在其它位置进行更改

（例如其它用户自定义函数）。 如果忽略此规则，则会显示错误值。 

10.10.2.11 组态配方视图的示例 (RT Professional)

简介  
配方数据记录在配方视图中输出。

可以添加、复制、编辑或删除数据记录。

加载和显示配方

下例将“Juice”配方加载到“Control1”配方视图中。 该配方显示在配方视图中。

 
Sub loadUserArchive()
  Dim objUAC
  Set objUAC = ScreenItems("Control1")
  objUAC.BorderColor = RGB(255,0,0)
  objUAC.BorderWidth = 3
  objUAC.Closeable = False
  objUAC.Datasource = "Juice"
End Sub
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复制配方数据记录

下例复制第 3 行的配方数据记录。在表格的末尾插入该复制内容。

 
Sub CopyRow
  Dim objUAC
  Set objUAC = ScreenItems("Control1")
 
  Dim iRowCount
 
  objUAC.AutoCompleteRows = True
 
  objUAC.SelectRow(3)
  objUAC.CopyRows 
 
  iRowCount = objUAC.GetRowCollection.Count
  objUAC.SelectRow(iRowCount + 1)
  objUAC.PasteRows
  objUAC.SelectRow(1)
  objUAC.UnselectAll
End Sub
 

参见

概述 (页 1567)

10.10.2.12 组态报警视图的示例 (RT Professional)

简介  
报警视图可显示报警。 可以显示、隐藏、排序和过滤报警。
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过滤报警

在此例中，只有报警编号为 2 的报警显示在“Control2”报警视图中。

 
Sub Filter
  Dim objAlarmControl
 
  '创建对 AlarmControl 的引用

  Set objAlarmControl = ScreenItems("Control2")
 
  '设置/重置过滤并创建跟踪

  If (objAlarmControl.MsgFilterSQL = "") Then
     objAlarmControl.MsgFilterSQL = "MSGNR = 2"
  Else
     objAlarmControl.MsgFilterSQL = ""
  End If
End Sub

删除报警

在此例中，报警 1 - 3 将从报警视图中删除。

 
Sub ResetAlarm
  Dim objAlarm
  '重置报警 1 - 3
  Set objAlarm = HMIRuntime.Alarms(1)
  objAlarm.State = 2 'hmiAlarmStateGone
  objAlarm.Create
  Set objAlarm = HMIRuntime.Alarms(2)
  objAlarm.State = 2 'hmiAlarmStateGone
  objAlarm.Create
  Set objAlarm = HMIRuntime.Alarms(3)
  objAlarm.State = 2 'hmiAlarmStateGone
  objAlarm.Create
End Sub
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添加报警

在此例中，将报警 1 - 3 添加到报警视图中。 必须先创建报警 1 - 3。

 
Sub SetAlarm
  Dim objAlarm
 
  '创建报警 1 - 3
  Set objAlarm = HMIRuntime.Alarms(1)
  objAlarm.State = 1 'hmiAlarmStateCome
  objAlarm.Create
  Set objAlarm = HMIRuntime.Alarms(2)
  objAlarm.State = 1 'hmiAlarmStateCome
  objAlarm.Create
  Set objAlarm = HMIRuntime.Alarms(3)
  objAlarm.State = 1 'hmiAlarmStateCome
  objAlarm.Create
End Sub 
 

参见

概述 (页 1567)

10.10.2.13 根据统计判断变量值的示例 (RT Professional)

简介  
可以利用数值表以表格形式来显示趋势图的坐标以及变量值的统计评估结果。 为此，请将

数值表与相应的对象建立连接。 计算出的数据可以打印并导出。

步骤

在下例中，对 f(t) 趋势视图“Control2”的变量值以统计方式求值。 要在数值表的统计区域窗

口中显示结果，请在数值表属性中进行以下设置：

• 数据源： “Control2”
• 模式： “统计区域”(Statistic area) 窗口
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在 f(t) 趋势视图中添加一个新按钮并为它组态用户自定义 VB 函数。 

 
Sub OnToolbarButtonClicked(ByVal Item,  ByVal lId)  
  Dim objTrend
  Set objTrend = ScreenItems("Control2")
  objTrend.CalculateStatistic()
End Sub

参见

概述 (页 1567)

10.10.2.14 服务器脚本的启动示例（记录对象） (RT Professional)

简介

在多站项目中，“Logging”对象当前仅适用于服务器。以下示例显示如何从客户端启动脚本，

以及如何在客户端存储和删除记录段。
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以下示例显示以控制变量开头的全局脚本。控制变量的内容将决定调用方法“Restore”还是方法

“Remove”。在脚本的结束位置控制变量设为“0”。查询功能可阻止脚本在客户端计算机上启动。

路径和周期通过内部变量进行传送。 

 
'VBS180
'StartLoggingOnServer
Dim StartLogging
Dim SourcePath
Dim TimeFrom
Dim TimeTo
Dim RetVal
'Exit when running on client
If (Left(HMIRuntime.ActiveProject.Path, 1) = "\") Then
Exit Function
End If
'read parameters
StartLogging = HMIRuntime.Tags("StartLogging").Read
SourcePath = HMIRuntime.Tags("SourcePath").Read(1)
TimeFrom = HMIRuntime.Tags("TimeFrom").Read(1)
TimeTo = HMIRuntime.Tags("TimeTo").Read(1)
'restore or remove depends on the parameter
If (StartLogging = 1) Then
RetVal = HMIRuntime.Logging.Restore(SourcePath, TimeFrom, TimeTo, -1)
HMIRuntime.Tags("RetVal").Write RetVal, 1
HMIRuntime.Tags("StartLogging").Write 0,1
Elseif (StartLogging = 2) Then
RetVal = HMIRuntime.Logging.Remove(TimeFrom, TimeTo, -1)
HMIRuntime.Tags("RetVal").Write RetVal, 1
HMIRuntime.Tags("StartLogging").Write 0,1
End If

还可以将网络启用指定为路径。因此，要存储的记录段不必位于本地服务器上。但是必须确

保服务器可正确访问该路径。

说明

该示例显示推荐的解决方案，必要时可进行调整。
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步骤

1. 在 WinCC Explorer 中创建可在项目范围内更新的以下内部变量：

– StartLogging（无符号 8 位数）

– SourcePath（文本变量，8 位字符集）

– TimeFrom（文本变量，8 位字符集）

– TimeTo（文本变量，8 位字符集）

– RetVal（有符号 32 位数）

2. 创建脚本“StartLoggingOnServer”。
3. 在脚本“StartLoggingOnServer”中，针对事件“值更改”组态变量“StartLogging”。 
可以在客户端上启动脚本，例如使用以下脚本：

 
'VBS181
'Prerequisite:set parameters 
HMIRuntime.Tags("SourcePath").Write "\\client_pc\temp",1
HMIRuntime.Tags("TimeFrom").Write "2004",1
HMIRuntime.Tags("TimeTo").Write "2004",1
'start action
HMIRuntime.Tags("StartLogging").Write 1,1

说明

这些变量主要在“直接”模式下写入和读取。因此，这些过程可同步。由于这些属于内部变

量，因此可立即使用该模式。

10.10.2.15 通过 GRAPH 概览打开 PLC 代码视图的示例 (RT Professional)

简介

借助 VBS，即使在使用画面窗口时，也可以从 GRAPH 概览切换至 PLC 代码视图。 
为此，在 GRAPH 概览中创建一个 VB 脚本、一个带画面窗口的画面以及一个带 PLC 代码视

图的附加画面（用于显示相应的程序代码）。
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通过画面窗口打开 PLC 代码视图

在以下示例中，通过画面窗口“Screen window_1”中的 GRAPH 概览事件调用画面

“CodeViewScreen”中的 PLC 代码视图“PLC code view_1”。

 
Sub OnPlcCodeViewButtonClick(ByVal item, ByVal codeViewerDiagnosticsContext) 
  Dim objScreenWindow
  Set objScreenWindow = ScreenItems("Screen window_1")
  objScreenWindow.ScreenName = "CodeViewScreen"
  objScreenWindow.Screen.ScreenItems("PLC code view_1").NavigateTo = 
codeViewerDiagnosticsContext 
End Sub

10.10.2.16 删除浏览器缓存示例

简介

使用面板时，若发现在 HTML 浏览器中加载网页速度过慢，这可能是由浏览器缓存引起的。

在运行系统中执行以下 VBS 函数即可删除浏览器缓存。也可以在任务调度程序中将 VBS 函
数组态为定期任务。
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操作步骤

以下示例将删除浏览器缓存：

 
Sub T7_DeleteBrowserCache()
' delete Browsercache filled temporary objects
Dim fso, nFileIndex,sFileName, nFileAttr, folder
On Error Resume Next
' Variable to show script is active
SmartTags("DeleteBrowserCacheActive") = True
folder = "\flash\simatic\Browsercache\data7\"
' Windows CE
Set fso = CreateObject("FileCtl.FileSystem")
' Get first item that matches path
sFileName = fso.Dir(folder & "*.*")
nFileIndex = 0
'Get the rest of matches
Do While sFileName <> ""
 nFileAttr = fso.GetAttr(folder & sFileName)
 If (nFileAttr And 16) <> 0 Then
 fso.Kill("\flash\simatic\Browsercache\data7\"&sFileName&"\*.*")
 If Err.Number <>0 Then
 Err.Clear
 End If
 End If
 nFileIndex = nFileIndex + 1
 sFileName = fso.Dir
 Loop
Set fso = Nothing
SmartTags("DeleteBrowserCacheActive") = False
End Sub

10.10.3 C 的示例 (RT Professional)

10.10.3.1 概述 (RT Professional)

简介   
可参考以下 C 函数的示例：

• 访问“画面”编辑器中的对象（例如，颜色或文本更改）

• 确定对象的颜色

• 组态语言切换
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• 禁用运行系统

• 通过属性组态画面更改

• 通过跟踪组态诊断输出

• 写入变量值

• 读取变量值

• 写入对象属性

参见

访问画面编辑器中对象的示例 (页 1588)
定义对象颜色的示例 (页 1589)
组态语言切换的示例 (页 1589)
禁用运行系统的示例 (页 1590)
通过属性组态画面切换的示例 (页 1590)
通过跟踪组态诊断输出的示例 (页 1591)
写入变量值的示例 (页 1591)
读取变量值的示例 (页 1592)
写入对象属性的示例 (页 1592)

10.10.3.2 访问画面编辑器中对象的示例 (RT Professional)

简介  
为了动态化图形运行系统环境，可以使用 C 脚本访问 WinCC“画面”编辑器中的所有对象。 如
此一来，可以使图形对象动态化以响应操作员的输入，例如：对鼠标单击做出响应或根据变

量值做出响应。

步骤

在下列示例中，通过鼠标单击可将运行系统中的圆半径值设置为 10：

 
'C121
SetPropDouble(screenName,"Kreis_1","Radius",10);
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参见

概述 (页 1587)

10.10.3.3 定义对象颜色的示例 (RT Professional)

简介  
对象的颜色通过 RGB 值（红/绿/蓝）定义。 可以设置或读取图形对象的颜色值。 

步骤

以下示例将“Roundbutton1”的填充颜色定义为蓝色：

 
'C122
SetPropertyByConstant (screenName, " Roundbutton1", "FillPatternColor", "65035");

参见

概述 (页 1587)

10.10.3.4 组态语言切换的示例 (RT Professional)

简介   
运行系统的语言可以使用 VBS 更改。 使用在项目起始页设置的国家标识相对应的按钮。

通过国家代码定义运行系统的语言，例如，德语为 1031 - 默认设置，美国英语为 1033 等。

有关所有国家代码的总览，请参见 VBScript 基础知识中的“区域方案 ID (LCID) 图表”。

步骤

为按钮的“鼠标单击”事件创建用户自定义 C 函数，输入下列代码将运行系统的语言切换为

德语：

 
'C123
SetLanguageByLocaleID(1033);
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参见

概述 (页 1587)

10.10.3.5 禁用运行系统的示例 (RT Professional)

简介 
可以通过 C 函数退出运行系统，例如，通过鼠标单击、根据变量值或者根据其它事件。

步骤

下列示例将终止 WinCC Runtime：

 
'C124
StopRuntime(hmiStopRuntime);

参见

概述 (页 1587)

10.10.3.6 通过属性组态画面切换的示例 (RT Professional)

简介   
如果在组态中使用拆分画面（例如用于基本画面用户界面的标题栏和操作栏以及用于实际画

面显示的嵌入画面窗口），应使用画面窗口的属性组态画面更改。

必须更改画面窗口“ScreenName”的属性，以显示其它画面。 必须在同一画面中组态 C 函数

和画面窗口。

步骤

在下例中，执行 C 函数时，“ScreenWindow”中将显示“test”画面：

 
'C126
ActivateScreenInScreenWindow (screenName, "ScreenWindow", "test");
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参见

概述 (页 1587)

10.10.3.7 通过跟踪组态诊断输出的示例 (RT Professional)

简介     
如果已将 GSC 诊断窗口插入画面，则可以使用跟踪命令在运行系统的诊断窗口中显示诊断

输出。

GSC 诊断按函数被调用的顺序返回函数中包含的跟踪方法。这也适用于在用户自定义函数中

调用的函数中的跟踪指令。明确跟踪指令的用途，即可对用户自定义函数以及在其中调用的

函数的执行情况进行跟踪。跟踪指令以“printf(<输出>)”的形式输入。

GSC 诊断窗口显示 C 函数的跟踪输出。

输出文本

以下示例将文本写入诊断窗口中：

 
'C127
printf("Customized C script error message\r\n");

参见

概述 (页 1587)

10.10.3.8 写入变量值的示例 (RT Professional)

简介   
您可以使用 C 函数将变量值写入 PLC，例如通过鼠标单击设定值按钮，或设置内部变量值以

触发其它函数。 
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简单写入

在以下示例中，将值写入“Tag1”变量内：

 
'C128
int value;
value = 7;
SetTagSDWord("Tag1", value);

参见

概述 (页 1587)

10.10.3.9 读取变量值的示例 (RT Professional)

简介   
C 函数可用于读取和进一步处理变量值。 例如，这样可以单击按钮来获取有关系统状态的信

息或执行计算。

简单读取

在以下示例中，将读取“Tag1”的值并在全局脚本诊断窗口中显示该值：

 
'C134
int value;
value = GetTagGetTagSDWord("Tag1");

参见

概述 (页 1587)

10.10.3.10 写入对象属性的示例 (RT Professional)

简介   
通过 C 函数可访问“画面”(Screens) 编辑器中所有显示和操作对象的属性。 您可以在运行期

间读出属性或对其进行更改。
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以下示例说明了如何访问属性。

属性的简单设置

在下例中，画面中“Button1”对象的背景颜色设被置为红色：

 
'C139
SetPropLong("Screen_1","Button1","ForeColor",65333);

参见

概述 (页 1587)

10.11 参考

10.11.1 函数列表

10.11.1.1 设备相关性 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

用于基本面板的系统函数 (Basic Panels)

 系统函数的可用性

下表列出了精简系列面板中可用的系统函数。

技术数据如有更改，恕不另行通知。     
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概述

  KP300 
Basic PN

KP400 
Basic PN

KTP600 Basic 
PN/DP

KTP1000 
Basic 
PN/DP

TP1500 
Basic PN

用户自定义函数 - - - - -
注销 (页 1678) √ √ √ √ √
激活画面 (页 1633) √ √ √ √ √
根据编号激活画面 (页 1634) √ √ √ √ √
激活清洁画面 (页 1793) - - √ √ √
激活前一画面 (页 1635) √ √ √ √ √
更新变量 (页 1636) √ √ √ √ √
调整对比度 (页 1718) √ - √ 1) √ √
登录 (页 1678) √ √ √ √ √
归档日志文件 (页 1669) - - - - -
记录变量 (页 1671) - - - - -
编辑报警 (页 1758) √ √ √ √ -
画面对象光标下移 (页 1796) √ √ √ √ √
画面对象光标上移 (页 1797) √ √ √ √ √
画面对象光标左移 (页 1799) - - - - -
画面对象光标右移 (页 1798) - - - - -
画面对象向下翻页 (页 1798) √ √ √ √ √
画面对象向上翻页 (页 1799) √ √ √ √ √
编码 (页 1636) - - - - -
编码 Ex (页 1637) - - - - -
直接键 (页 1638) - - - - -
直接键画面编号 (页 1641) - - - - -
打印画面 (页 1704) - - - - -
打印报告 (页 1705) - - - - -
通知用户操作 (页 1641) - - - - -
增加聚焦值 (页 1643) √ √ √ √ -
增加变量 (页 1683) √ √ √ √ √
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  KP300 
Basic PN

KP400 
Basic PN

KTP600 Basic 
PN/DP

KTP1000 
Basic 
PN/DP

TP1500 
Basic PN

导出数据记录 (页 1765) √ √ √ √ √
导出数据记录并生成校验和 (页 1767) - - - - -
导出导入用户管理 (页 1679) - - - - -
转到首页 (页 1801) √ √ √ √ -
转到末尾 (页 1802) √ √ √ √ -
安全移除硬件 (页 1643) - - - - -
HTML 浏览器停止 (页 1723) - - - - -
HTML 浏览器向下滚动 (页 1723) - - - - -
HTML 浏览器刷新 (页 1724) - - - - -
HTML 浏览器向上滚动 (页 1724) - - - - -
HTML 浏览器快进 (页 1728) - - - - -
HTML 浏览器后退 (页 1729) - - - - -
HTML 浏览器放大 (页 1725) - - - - -
HTML 浏览器缩小 (页 1725) - - - - -
HTML 浏览器向左滚动 (页 1726) - - - - -
HTML 浏览器向右滚动 (页 1726) - - - - -
HTML 浏览器上翻页 (页 1727) - - - - -
HTML 浏览器下翻页 (页 1727) - - - - -
HTML 浏览器主页 (页 1728) - - - - -
导入数据记录 (页 1770) √ √ √ √ √
导入数据记录并生成校验和 (页 1772) - - - - -
对位取反 (页 1690) √ √ √ √ √
对变量中的位取反 (页 1692) √ √ √ √ √
转换线性转换 (页 1684) √ √ √ √ √
校准触摸屏 (页 1719) - √ √ √ √
复制日志 (页 1671) - - - - -
趋势视图向前滚动 (页 1730) √ √ √ √ √
趋势视图向后滚动 (页 1730) √ √ √ √ √
趋势视图扩展 (页 1731) √ √ √ √ √
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  KP300 
Basic PN

KP400 
Basic PN

KTP600 Basic 
PN/DP

KTP1000 
Basic 
PN/DP

TP1500 
Basic PN

趋势视图压缩 (页 1731) √ √ √ √ √
趋势视图左标尺 (页 1732) √ √ √ √ √
趋势视图右标尺 (页 1733) √ √ √ √ √
趋势视图设置标尺模式 (页 1733) √ √ √ √ √
趋势视图启动停止 (页 1734) √ √ √ √ √
趋势视图返回到开始位置 (页 1735) √ √ √ √ √
加载数据记录 (页 1774) √ √ √ √ √
获取用户名 (页 1680) √ √ √ √ √
从 PLC 获取数据记录 (页 1775) √ √ √ √ √
获取数据记录名称 (页 1776) - - - - -
从 PLC 获取数据记录变量 (页 1778) √ √ √ √ √
获取组编号 (页 1681) √ √ √ √ √
获取亮度 (页 1722) - - - - -
ReadPassword (页 1681) √ √ √ √ √
获取 PLC 模式 (页 1707) √ √ √ √ √
线性标度 (页 1686) √ √ √ √ √
清除日志 (页 1672) - - - - -
清除数据记录 (页 1779) √ √ √ √ √
清除数据记录内存 (页 1780) - - - - -
清除报警缓冲区 (页 1759) √ √ √ √ √
清除报警缓存 Protool (页 1760) √ √ √ √ √
报警视图更新 (页 1760) - - - - -
报警视图报警循环 (页 1761) √ √ √ √ √
报警视图确认报警 (页 1762) √ √ √ √ √
报警视图中显示操作员注释 (页 1762) √ √ √ √ √
打开所有日志 (页 1673) - - - - -
打开屏幕键盘 (页 1795) - - - - -
打开控制面板对话框 (页 1644) - - - - -
打开命令提示符 (页 1645) - - - - -
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  KP300 
Basic PN

KP400 
Basic PN

KTP600 Basic 
PN/DP

KTP1000 
Basic 
PN/DP

TP1500 
Basic PN

打开 Internet Explorer (页 1646) - - - - -
打开控制面板 (页 1646) - - - - -
打开任务管理器 (页 1795) - - - - -
确认报警 (页 1763) √ √ √ √ -
PDF 向下滚动 (页 1735) - - - - -
PDF 向上滚动 (页 1736) - - - - -
PDF 适合宽度 (页 1736) - - - - -
PDF 适合高度 (页 1737) - - - - -
PDF 转到第一页 (页 1737) - - - - -
PDF 转到 后一页 (页 1738) - - - - -
PDF 转到下一页 (页 1738) - - - - -
PDF 转到指定页 (页 1739) - - - - -
PDF 转到上一页 (页 1739) - - - - -
PDF 放大 (页 1740) - - - - -
PDF 缩小 (页 1740) - - - - -
PDF 向左滚动 (页 1741) - - - - -
PDF 向右滚动 (页 1741) - - - - -
PDF 缩放到原始尺寸 (页 1742) - - - - -
配方视图新建数据记录 (页 1781) √ √ √ √ √
配方视图从 PLC 获取数据记录 (页 1782) √ √ √ √ √
配方视图删除数据记录 (页 1782) √ √ √ √ √
配方视图菜单 (页 1783) √ √ √ √ √
配方视图打开 (页 1783) √ √ √ √ √
配方视图将数据记录设置到 PLC 
(页 1784) 

√ √ √ √ √

配方视图保存数据记录 (页 1785) √ √ √ √ √
配方视图另存为数据记录 (页 1785) √ √ √ √ √
配方视图将数据记录与变量同步 
(页 1786) 

√ √ √ √ √
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  KP300 
Basic PN

KP400 
Basic PN

KTP600 Basic 
PN/DP

KTP1000 
Basic 
PN/DP

TP1500 
Basic PN

配方视图重命名数据记录 (页 1786) √ √ √ √ √
配方视图显示操作员注释 (页 1787) √ √ √ √ √
配方视图返回 (页 1787) √ √ √ √ √
复位 (页 1694) √ √ √ √ √
复位变量中的位 (页 1696) √ √ √ √ √
按下按钮 (页 1650) √ √ √ √ -
松开按钮 (页 1650) √ √ √ √ -
移位和掩码 (页 1698) √ √ √ √ √
关闭所有日志 (页 1674) - - - - -
将数据记录设置到 PLC (页 1788) √ √ √ √ √
将数据记录变量设置到 PLC (页 1789) √ √ √ √ √
向下翻页 (页 1800) √ √ √ √ -
向上翻页 (页 1800) √ √ √ √ -
发送电子邮件 (页 1648) - - - - -
设置声音信号 (页 1720) - - - - -
设置显示模式 (页 1708) - - - - -
设置设备模式 (页 1708) √ √ √ √ √
置位 (页 1699) √ √ √ √ √
置位变量中的位 (页 1701) √ √ √ √ √
按下键时置位 (页 1703) √ √ √ √ √
设置背光色 (页 1722) √ √ - - -
设置亮度 (页 1721) - √ √ - -
设置屏幕键盘模式 (页 1709) - - - - -
设置报警报告模式 (页 1706) - - - - -
设置配方变量 (页 1790) √ √ √ √ √
设置夏令时时间 (页 1649) - - - - -
设置语言 (页 1712) √ √ √ √ √
设置变量 (页 1687) √ √ √ √ √
设置连接模式 (页 1713) √ √ √ √ √
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  KP300 
Basic PN

KP400 
Basic PN

KTP600 Basic 
PN/DP

KTP1000 
Basic 
PN/DP

TP1500 
Basic PN

设置 Web 访问 (页 1714) - - - - -
备份 RAM 文件系统 (页 1651) - - - - -
仿真系统键 (页 1652) √ √ √ √ -
仿真变量 (页 1653) √ √ √ √ √
智能客户端视图刷新 (页 1750) - - - - -
智能客户端视图只读关闭 (页 1751) - - - - -
智能客户端视图只读打开 (页 1752) - - - - -
智能客户端视图断开连接 (页 1752) - - - - -
智能客户端视图连接 (页 1753) - - - - -
智能客户端视图离开 (页 1753) - - - - -
保存数据记录 (页 1791) √ √ √ √ √
开始记录 (页 1675) - - - - -
启动下一次记录 (页 1676) - - - - -
启动程序 (页 1654) - - - - -
状态强制获取值 (页 1656) - - - - -
状态强制设置值 (页 1656) - - - - -
控制 SmartServer (页 1657) - - - - -
控制 Web 服务器 (页 1658) - - - - -
停止记录 (页 1677) - - - - -
停止运行系统 (页 1658) √ √ √ √ √
系统诊断视图更新 PLC 缓冲区 (页 1755) √ √ √ √ √
激活系统诊断视图 (页 1754) - - - - -
系统诊断视图详细视图 (页 1755) √ √ √ √ √
系统诊断视图诊断缓冲区 (页 1756) - - - - -
系统诊断视图设备视图 (页 1756) - - - - -
系统诊断视图后退 (页 1757) √ √ √ √ √
查找文本 (页 1659) - - - - -
将变量复位为手轮 (页 1660) - - - - -
将变量置为手轮 (页 1661) - - - - -
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  KP300 
Basic PN

KP400 
Basic PN

KTP600 Basic 
PN/DP

KTP1000 
Basic 
PN/DP

TP1500 
Basic PN

跟踪用户变更 (页 1682) √ √ √ √ √
减少聚焦值 (页 1661) √ √ √ √ -
减少变量 (页 1689) √ √ √ √ √
更改连接 (页 1715) √ √ √ √ √
 更改连接 EIP (页 1716) - - - - -
显示登录对话框 (页 1683) √ √ √ √ √
显示操作员注释 (页 1662) √ √ √ √ √
显示报警窗口 (页 1763) √ √ √ √ √
显示弹出画面 (页 1664) - - - - -
显示可调整大小的弹出画面 (页 1665) 不可用 不可用 不可用 不可用 不可用

显示滑入画面 (页 1668) - - - - -
显示软件版本 (页 1663) - - - - -
显示系统诊断窗口 (页 1757) - - - - -
显示系统事件 (页 1764) - - - - -

1) 仅适用于 KTP600 Basic mono PN

用于第二代基本面板的系统函数 (Basic Panels)

 系统函数的可用性

下表显示了基本面板中系统函数的可用性。

技术数据如有更改，恕不另行通知。     

概述

  KTP400 Basic 
PN

KTP700 Basic 
PN/DP

KTP900 
Basic PN

KTP1200 
Basic PN/DP

用户自定义函数 不可用 不可用 不可用 不可用

注销 (页 1678) 可用 可用 可用 可用
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  KTP400 Basic 
PN

KTP700 Basic 
PN/DP

KTP900 
Basic PN

KTP1200 
Basic PN/DP

激活画面 (页 1633) 可用 可用 可用 可用

根据编号激活画面 (页 1634) 可用 可用 可用 可用

激活清洁画面 (页 1793) 可用 可用 可用 可用

激活前一画面 (页 1635) 可用 可用 可用 可用

更新变量 (页 1636) 可用 可用 可用 可用

调整对比度 (页 1718) 不可用 不可用 不可用 不可用

登录 (页 1678) 可用 可用 可用 可用

归档日志文件 (页 1669) 不可用 不可用 不可用 不可用

记录变量 (页 1671) 可用 可用 可用 可用

编辑报警 (页 1758) 可用 可用 可用 可用

画面对象光标下移 (页 1796) 可用 可用 可用 可用

画面对象光标上移 (页 1797) 可用 可用 可用 可用

画面对象光标左移 (页 1799) 可用 可用 可用 可用

画面对象光标右移 (页 1798) 可用 可用 可用 可用

画面对象向下翻页 (页 1798) 可用 可用 可用 可用

画面对象向上翻页 (页 1799) 可用 可用 可用 可用

编码 (页 1636) 不可用 不可用 不可用 不可用

编码 Ex (页 1637) 不可用 不可用 不可用 不可用

直接键 (页 1638) 不可用 不可用 不可用 不可用

直接键画面编号 (页 1641) 不可用 不可用 不可用 不可用

截屏 (页 1704) 不可用 不可用 不可用 不可用

打印报告 (页 1705) 不可用 不可用 不可用 不可用

通知用户操作 (页 1641) 不可用 不可用 不可用 不可用

增加聚焦值 (页 1643) 可用 可用 可用 可用

增加变量 (页 1683) 可用 可用 可用 可用

导出数据记录 (页 1765) 可用 可用 可用 可用

导出带有校验和的数据记录 (页 1767) 不可用 不可用 不可用 不可用

导出导入用户管理 (页 1679) 不可用 不可用 不可用 不可用

转到首页 (页 1801) 可用 可用 可用 可用

转到末尾 (页 1802) 可用 可用 可用 可用
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  KTP400 Basic 
PN

KTP700 Basic 
PN/DP

KTP900 
Basic PN

KTP1200 
Basic PN/DP

安全卸下硬件 (页 1643) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器停止 (页 1723) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器向下滚动 (页 1723) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器刷新 (页 1724) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器向上滚动 (页 1724) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器放大 (页 1725) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器缩小 (页 1725) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器向左滚动 (页 1726) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器向右滚动 (页 1726) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器向下翻页 (页 1727) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器向上翻页 (页 1727) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器主页 (页 1728) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器前进 (页 1728) 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器后退 (页 1729) 可用 可用 可用 可用

导入数据记录 (页 1770) 可用 可用 可用 可用

导入带有校验和的数据记录 (页 1772) 不可用 不可用 不可用 不可用

对位取反 (页 1690) 可用 可用 可用 可用

对变量中的位取反 (页 1692) 可用 可用 可用 可用

转换线性转换 (页 1684) 可用 可用 可用 可用

校准触摸屏 (页 1719) 可用 可用 可用 可用

复制日志 (页 1671) 不可用 不可用 不可用 不可用

趋势视图向前滚动 (页 1730) 可用 可用 可用 可用

趋势视图向后滚动 (页 1730) 可用 可用 可用 可用

趋势视图扩展 (页 1731) 可用 可用 可用 可用

趋势视图压缩 (页 1731) 可用 可用 可用 可用

趋势视图左标尺 (页 1732) 可用 可用 可用 可用

趋势视图右标尺 (页 1733) 可用 可用 可用 可用

趋势视图设置标尺模式 (页 1733) 可用 可用 可用 可用

趋势视图启动停止 (页 1734) 可用 可用 可用 可用

趋势视图返回到开始位置 (页 1735) 可用 可用 可用 可用
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  KTP400 Basic 
PN

KTP700 Basic 
PN/DP

KTP900 
Basic PN

KTP1200 
Basic PN/DP

加载数据记录 (页 1774) 可用 可用 可用 可用

获取用户名 (页 1680) 可用 可用 可用 可用

从 PLC 获取数据记录 (页 1775) 可用 可用 可用 可用

获取数据记录名称 (页 1776) 不可用 不可用 不可用 不可用

从 PLC 获取数据记录变量 (页 1778) 可用 可用 可用 可用

获取组编号 (页 1681) 可用 可用 可用 可用

获取亮度值 (页 1722) 不可用 不可用 不可用 不可用

ReadPassword (页 1681) 不支持 1) 不支持 1) 不支持 1) 不支持 1)

获取 PLC 模式 (页 1707) √ √ √ √
线性标度 (页 1686) 可用 可用 可用 可用

清除日志 (页 1672) 可用 可用 可用 可用

清除数据记录 (页 1779) 可用 可用 可用 可用

清除数据记录内存 (页 1780) 不可用 不可用 不可用 不可用

清除报警缓冲区 (页 1759) 可用 可用 可用 可用

清除报警缓存 Protool (页 1760) 可用 可用 可用 可用

报警视图更新 (页 1760) 不可用 不可用 不可用 不可用

报警视图报警循环 (页 1761) 可用 可用 可用 可用

报警视图确认报警 (页 1762) 可用 可用 可用 可用

报警视图中显示操作员注释 (页 1762) 可用 可用 可用 可用

打开所有日志 (页 1673) 可用 可用 可用 可用

OpenScreenKeyboard (页 1795) 不可用 不可用 不可用 不可用

打开控制面板对话框 (页 1644) - - - -
打开命令提示符 (页 1645) 不可用 不可用 不可用 不可用

打开 Internet Explorer (页 1646) 不可用 不可用 不可用 不可用

打开控制面板 (页 1646) 不可用 不可用 不可用 不可用

打开任务管理器 (页 1795) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 向下滚动 (页 1735) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 适合宽度 (页 1736) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 适合高度 (页 1737) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 向上滚动 (页 1736) 不可用 不可用 不可用 不可用
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  KTP400 Basic 
PN

KTP700 Basic 
PN/DP

KTP900 
Basic PN

KTP1200 
Basic PN/DP

PDF 转到第一页 (页 1737) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 转到 后一页 (页 1738) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 转到下一页 (页 1738) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 转到上一页 (页 1739) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 转到指定页 (页 1739) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 放大 (页 1740) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 缩小 (页 1740) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 向左滚动 (页 1741) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 向右滚动 (页 1741) 不可用 不可用 不可用 不可用

PDF 缩放到原始尺寸 (页 1742) 不可用 不可用 不可用 不可用

确认报警 (页 1763) 可用 可用 可用 可用

配方视图新建数据记录 (页 1781) 可用 可用 可用 可用

配方视图从 PLC 获取数据记录 (页 1782) 可用 可用 可用 可用

配方视图删除数据记录 (页 1782) 可用 可用 可用 可用

配方视图菜单 (页 1783) 可用 可用 可用 可用

配方视图打开 (页 1783) 可用 可用 可用 可用

配方视图将数据记录设置到 PLC (页 1784) 可用 可用 可用 可用

配方视图保存数据记录 (页 1785) 可用 可用 可用 可用

配方视图另存为数据记录 (页 1785) 可用 可用 可用 可用

配方视图将数据记录与变量同步 (页 1786) 可用 可用 可用 可用

配方视图重命名数据记录 (页 1786) 可用 可用 可用 可用

配方视图显示操作员注释 (页 1787) 可用 可用 可用 可用

配方视图返回 (页 1787) 可用 可用 可用 可用

复位 (页 1694) 可用 可用 可用 可用

复位变量中的位 (页 1696) 可用 可用 可用 可用

按下按钮 (页 1650) 可用 可用 可用 可用

松开按钮 (页 1650) 可用 可用 可用 可用

移位和掩码 (页 1698) 可用 可用 可用 可用

关闭所有日志 (页 1674) 可用 可用 可用 可用

将数据记录设置到 PLC (页 1788) 可用 可用 可用 可用
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  KTP400 Basic 
PN

KTP700 Basic 
PN/DP

KTP900 
Basic PN

KTP1200 
Basic PN/DP

将数据记录变量设置到 PLC (页 1789) 可用 可用 可用 可用

向下翻页 (页 1800) 可用 可用 可用 可用

向上翻页 (页 1800) 可用 可用 可用 可用

发送电子邮件 (页 1648) 不可用 不可用 不可用 不可用

设置声音信号 (页 1720) 不可用 不可用 不可用 不可用

设置显示模式 (页 1708) 不可用 不可用 不可用 不可用

设置设备模式 (页 1708) 可用 可用 可用 可用

置位 (页 1699) 可用 可用 可用 可用

置位变量中的位 (页 1701) 可用 可用 可用 可用

按下键时置位 (页 1703) 可用 可用 可用 可用

设置背光色 (页 1722) 不可用 不可用 不可用 不可用

设置亮度 (页 1721) 可用 可用 可用 可用

设置屏幕键盘模式 (页 1709) 不可用 不可用 不可用 不可用

设置报警报告模式 (页 1706) 不可用 不可用 不可用 不可用

设置配方变量 (页 1790) 可用 可用 可用 可用

设置夏令时时间 (页 1649) 不可用 不可用 不可用 不可用

设置语言 (页 1712) 可用 可用 可用 可用

设置变量 (页 1687) 可用 可用 可用 可用

设置连接模式 (页 1713) 可用 可用 可用 可用

设置 Web 访问 (页 1714) 不可用 不可用 不可用 不可用

备份 RAM 文件系统 (页 1651) 不可用 不可用 不可用 不可用

仿真系统键 (页 1652) 可用 可用 可用 可用

仿真变量 (页 1653) 可用 可用 可用 可用

智能客户端视图刷新 (页 1750) 不可用 不可用 不可用 不可用

智能客户端视图只读关闭 (页 1751) 不可用 不可用 不可用 不可用

智能客户端视图只读打开 (页 1752) 不可用 不可用 不可用 不可用

智能客户端视图断开连接 (页 1752) 不可用 不可用 不可用 不可用

智能客户端视图连接 (页 1753) 不可用 不可用 不可用 不可用

智能客户端视图离开 (页 1753) 不可用 不可用 不可用 不可用

保存数据记录 (页 1791) 可用 可用 可用 可用
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  KTP400 Basic 
PN

KTP700 Basic 
PN/DP

KTP900 
Basic PN

KTP1200 
Basic PN/DP

开始记录 (页 1675) 可用 可用 可用 可用

启动下一次记录 (页 1676) 不可用 不可用 不可用 不可用

启动程序 (页 1654) 不可用 不可用 不可用 不可用

状态强制获取值 (页 1656) 不可用 不可用 不可用 不可用

状态强制设置值 (页 1656) 不可用 不可用 不可用 不可用

控制 SmartServer (页 1657) 不可用 不可用 不可用 不可用

控制 Web 服务器 (页 1658) 不可用 不可用 不可用 不可用

停止记录 (页 1677) 可用 可用 可用 可用

停止运行系统 (页 1658) 可用 可用 可用 可用

激活系统诊断视图 (页 1754) 不可用 不可用 不可用 不可用

系统诊断视图更新 PLC 缓冲区 (页 1755) √ √ √ √
系统诊断视图详细视图 (页 1755) 可用 可用 可用 可用

系统诊断视图诊断缓冲区 (页 1756) 不可用 不可用 不可用 不可用

系统诊断视图设备视图 (页 1756) 不可用 不可用 不可用 不可用

系统诊断视图后退 (页 1757) 可用 可用 可用 可用

查找文本 (页 1659) 不可用 不可用 不可用 不可用

复位到手轮的变量 (页 1660) 不可用 不可用 不可用 不可用

将变量设置为手轮 (页 1661) 不可用 不可用 不可用 不可用

跟踪用户变更 (页 1682) 可用 可用 可用 可用

减少聚焦值 (页 1661) 可用 可用 可用 可用

减少变量 (页 1689) 可用 可用 可用 可用

更改连接 (页 1715) 可用 可用 可用 可用

更改连接 EIP (页 1716) 不可用 不可用 不可用 不可用

显示登录对话框 (页 1683) 可用 可用 可用 可用

显示操作员注释 (页 1662) 可用 可用 可用 可用

显示报警窗口 (页 1763) 可用 可用 可用 可用

显示弹出画面 (页 1664) 不可用 不可用 不可用 不可用

显示可调整大小的弹出画面 (页 1665) 不可用 不可用 不可用 不可用

显示滑入画面 (页 1668) 不可用 不可用 不可用 不可用

显示软件版本 (页 1663) 不可用 不可用 不可用 不可用

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1606 系统手册, 11/2022, 在线文档



  KTP400 Basic 
PN

KTP700 Basic 
PN/DP

KTP900 
Basic PN

KTP1200 
Basic PN/DP

显示系统诊断窗口 (页 1757) 不可用 不可用 不可用 不可用

显示系统报警 (页 1764) 不可用 不可用 不可用 不可用

1) 不适用于设备版本 14.0 或更高版本

用于精智面板的系统函数 (Panels, Comfort Panels)

系统函数的可用性

下表显示了精智面板中系统函数的可用性。 
技术数据如有更改，恕不另行通知。       

概述

  KTP400 
KP400

TP700
TP900
TP1200 
TP1500
TP1900
TP2200

KP700
KP900
KP1200
KP1500

用户自定义函数 可用 可用 可用

注销 (页 1678) 可用 可用 可用

激活画面 (页 1633) 可用 可用 可用

根据编号激活画面 (页 1634) 可用 可用 可用

激活 PLC 代码查看器 (页 1742) 不可用 可用 可用

激活清洁画面 (页 1793) 可用 1) 可用 不可用

激活前一画面 (页 1635) 可用 可用 可用

更新变量 (页 1636) 可用 可用 可用

调整对比度 (页 1718) 不可用 不可用 不可用

登录 (页 1678) 可用 可用 可用

归档日志文件 (页 1669) 可用 可用 可用

记录变量 (页 1671) 可用 可用 可用
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  KTP400 
KP400

TP700
TP900
TP1200 
TP1500
TP1900
TP2200

KP700
KP900
KP1200
KP1500

编辑报警 (页 1758) 可用 不可用 可用

画面对象光标下移 (页 1796) 可用 可用 可用

画面对象光标上移 (页 1797) 可用 可用 可用

画面对象光标左移 (页 1799) 否 √ √
画面对象光标右移 (页 1798) 否 √ √
画面对象向下翻页 (页 1798) 可用 可用 可用

画面对象向上翻页 (页 1799) 可用 可用 可用

编码 (页 1636) 可用 可用 可用

编码 Ex (页 1637) 可用 可用 可用

直接键 (页 1638) 可用 1) 可用 不可用

直接键画面编号 (页 1641) 可用 1) 可用 不可用

截屏 (页 1704) 可用 可用 可用

打印报告 (页 1705) 可用 可用 可用

通知用户操作 (页 1641) 可用 可用 可用

增加聚焦值 (页 1643) 可用 不可用 可用

增加变量 (页 1683) 可用 可用 可用

导出数据记录 (页 1765) 可用 可用 可用

导出带有校验和的数据记录 
(页 1767) 

可用 可用 可用

导出导入用户管理 (页 1679) √ √ √
转到首页 (页 1801) 可用 不可用 可用

转到末尾 (页 1802) 可用 不可用 可用

安全卸下硬件 (页 1643) 可用 可用 可用

HTML 浏览器停止 (页 1723) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器向下滚动 (页 1723) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器刷新 (页 1724) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器向上滚动 (页 1724) 不可用 可用 可用
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  KTP400 
KP400

TP700
TP900
TP1200 
TP1500
TP1900
TP2200

KP700
KP900
KP1200
KP1500

HTML 浏览器前进 (页 1728) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器后退 (页 1729) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器放大 (页 1725) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器缩小 (页 1725) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器向左滚动 (页 1726) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器向右滚动 (页 1726) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器向下翻页 (页 1727) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器向上翻页 (页 1727) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器主页 (页 1728) 不可用 可用 可用

HTML 浏览器主页 (页 1728) 不可用 可用 可用

导入数据记录 (页 1770) 可用 可用 可用

导入带有校验和的数据记录 
(页 1772) 

可用 可用 可用

对位取反 (页 1690) 可用 可用 可用

对变量中的位取反 (页 1692) 可用 可用 可用

转换线性转换 (页 1684) 可用 可用 可用

校准触摸屏 (页 1719) 可用 1) 可用 不可用

复制日志 (页 1671) 可用 可用 可用

趋势视图向前滚动 (页 1730) 可用 可用 可用

趋势视图向后滚动 (页 1730) 可用 可用 可用

趋势视图扩展 (页 1731) 可用 可用 可用

趋势视图压缩 (页 1731) 可用 可用 可用

趋势视图左标尺 (页 1732) 可用 可用 可用

趋势视图右标尺 (页 1733) 可用 可用 可用

趋势视图设置标尺模式 (页 1733) 可用 可用 可用

趋势视图启动停止 (页 1734) 可用 可用 可用
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  KTP400 
KP400

TP700
TP900
TP1200 
TP1500
TP1900
TP2200

KP700
KP900
KP1200
KP1500

趋势视图返回到开始位置 
(页 1735) 

可用 可用 可用

加载数据记录 (页 1774) 可用 可用 可用

获取用户名 (页 1680) 可用 可用 可用

从 PLC 获取数据记录 (页 1775) 可用 可用 可用

获取数据记录名称 (页 1776) 可用 可用 可用

从 PLC 获取数据记录变量 
(页 1778) 

可用 可用 可用

获取组编号 (页 1681) 可用 可用 可用

获取亮度值 (页 1722) 可用 可用 可用

ReadPassword (页 1681) × 2) × 2) × 2)

获取 PLC 模式 (页 1707) 可用 可用 可用

线性标度 (页 1686) 可用 可用 可用

清除日志 (页 1672) 可用 可用 可用

清除数据记录 (页 1779) 可用 可用 可用

清除数据记录内存 (页 1780) 可用 可用 可用

清除报警缓冲区 (页 1759) 可用 可用 可用

清除报警缓存 Protool (页 1760) 可用 可用 可用

报警视图更新 (页 1760) 可用 可用 可用

报警视图报警循环 (页 1761) 可用 可用 可用

报警视图确认报警 (页 1762) 可用 可用 可用

报警视图中显示操作员注释 
(页 1762) 

可用 可用 可用

打开所有日志 (页 1673) 可用 可用 可用

打开屏幕键盘 (页 1795) 可用 可用 可用

打开文件浏览器 (页 1793) √ √ √
打开控制面板对话框 (页 1644) 可用 可用 可用

打开命令提示符 (页 1645) 可用 可用 可用

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1610 系统手册, 11/2022, 在线文档



  KTP400 
KP400

TP700
TP900
TP1200 
TP1500
TP1900
TP2200

KP700
KP900
KP1200
KP1500

打开 Internet Explorer (页 1646) 可用 可用 可用

打开控制面板 (页 1646) 可用 可用 可用

打开任务管理器 (页 1795) 可用 可用 可用

确认报警 (页 1763) 可用 不可用 可用

PDF 向下滚动 (页 1735) 可用 可用 可用

PDF 向上滚动 (页 1736) 可用 可用 可用

PDF 适合宽度 (页 1736) 可用 可用 可用

PDF 适合高度 (页 1737) 可用 可用 可用

PDF 转到第一页 (页 1737) 可用 可用 可用

PDF 转到 后一页 (页 1738) 可用 可用 可用

PDF 转到下一页 (页 1738) 可用 可用 可用

PDF 转到指定页 (页 1739) 可用 可用 可用

PDF 转到上一页 (页 1739) 可用 可用 可用

PDF 放大 (页 1740) 可用 可用 可用

PDF 缩小 (页 1740) 可用 可用 可用

PDF 向左滚动 (页 1741) 可用 可用 可用

PDF 向右滚动 (页 1741) 可用 可用 可用

PDF 缩放到原始尺寸 (页 1742) 可用 可用 可用

PLC 代码视图详细视图 (页 1745) 不可用 可用 可用

PLC 代码视图下一个网络 
(页 1746)

不可用 可用 可用

PLCCodeViewStepMode 
(页 1746)

不可用 可用 可用

PLC 代码视图符号 (页 1747) 不可用 可用 可用

PLC 代码视图转换互锁 (页 1747) 不可用 可用 可用

PLC 代码视图放大 (页 1748) 不可用 可用 可用

PLC 代码视图缩小 (页 1749) 不可用 可用 可用
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  KTP400 
KP400

TP700
TP900
TP1200 
TP1500
TP1900
TP2200

KP700
KP900
KP1200
KP1500

PLC 代码视图上一个网络 
(页 1749)

不可用 可用 可用

PLCCodeDisplayMonitoringOrFB
Call (页 1750)

不可用 可用 可用

配方视图新建数据记录 (页 1781) 可用 可用 可用

配方视图从 PLC 获取数据记录 
(页 1782) 

可用 可用 可用

配方视图删除数据记录 (页 1782) 可用 可用 可用

配方视图菜单 (页 1783) 可用 可用 可用

配方视图打开 (页 1783) 可用 可用 可用

配方视图将数据记录设置到 PLC 
(页 1784) 

可用 可用 可用

配方视图保存数据记录 (页 1785) 可用 可用 可用

配方视图另存为数据记录 
(页 1785) 

可用 可用 可用

配方视图将数据记录与变量同步 
(页 1786) 

可用 可用 可用

配方视图重命名数据记录 
(页 1786) 

可用 可用 可用

配方视图显示操作员注释 
(页 1787) 

可用 可用 可用

配方视图返回 (页 1787) 可用 可用 可用

复位 (页 1694) 可用 可用 可用

复位变量中的位 (页 1696) 可用 可用 可用

按下按钮 (页 1650) 可用 可用 可用

松开按钮 (页 1650) 可用 可用 可用

移位和掩码 (页 1698) 可用 可用 可用

关闭所有日志 (页 1674) 可用 可用 可用

将数据记录设置到 PLC (页 1788) 可用 可用 可用
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  KTP400 
KP400

TP700
TP900
TP1200 
TP1500
TP1900
TP2200

KP700
KP900
KP1200
KP1500

将数据记录变量设置到 PLC 
(页 1789) 

可用 可用 可用

向下翻页 (页 1800) 可用 不可用 可用

向上翻页 (页 1800) 可用 不可用 可用

发送电子邮件 (页 1648) 可用 可用 可用

设置声音信号 (页 1720) 可用 1) 可用 不可用

设置显示模式 (页 1708) 不可用 不可用 不可用

设置设备模式 (页 1708) 可用 可用 可用

置位 (页 1699) 可用 可用 可用

置位变量中的位 (页 1701) 可用 可用 可用

按下键时置位 (页 1703) 可用 可用 可用

设置背光色 (页 1722) 不可用 不可用 不可用

设置亮度 (页 1721) 可用 可用 可用

设置屏幕键盘模式 (页 1709) 可用 可用 可用

设置 PLC 模式 (页 1711) √ √ √
设置报警报告模式 (页 1706) 可用 可用 可用

设置配方变量 (页 1790) 可用 可用 可用

设置夏令时时间 (页 1649) 可用 可用 可用

设置语言 (页 1712) 可用 可用 可用

设置变量 (页 1687) 可用 可用 可用

设置连接模式 (页 1713) 可用 可用 可用

设置 Web 访问 (页 1714) 可用 可用 可用

备份 RAM 文件系统 (页 1651) 可用 可用 可用

仿真系统键 (页 1652) 可用 不可用 可用

仿真变量 (页 1653) 可用 可用 可用

智能客户端视图刷新 (页 1750) 可用 可用 可用
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  KTP400 
KP400

TP700
TP900
TP1200 
TP1500
TP1900
TP2200

KP700
KP900
KP1200
KP1500

智能客户端视图只读关闭 
(页 1751) 

可用 可用 可用

智能客户端视图只读打开 
(页 1752) 

可用 可用 可用

智能客户端视图断开连接 
(页 1752) 

可用 可用 可用

智能客户端视图连接 (页 1753) 可用 可用 可用

智能客户端视图离开 (页 1753) 可用 可用 可用

保存数据记录 (页 1791) 可用 可用 可用

开始记录 (页 1675) 可用 可用 可用

启动下一次记录 (页 1676) 可用 可用 可用

启动程序 (页 1654) 可用 可用 可用

状态强制获取值 (页 1656) 可用 可用 可用

状态强制设置值 (页 1656) 可用 可用 可用

控制 SmartServer (页 1657) 可用 可用 可用

控制 Web 服务器 (页 1658) 可用 可用 可用

停止记录 (页 1677) 可用 可用 可用

停止运行系统 (页 1658) 可用 可用 可用

激活系统诊断视图 (页 1754) 可用 可用 可用

SystemDiagnosticViewUpdatePlc
Buffer (页 1755) 

√ √ √

系统诊断视图详细视图 (页 1755) 可用 可用 可用

系统诊断视图后退 (页 1756) 可用 可用 可用

系统诊断视图设备视图 (页 1756) 可用 可用 可用

系统诊断视图后退 (页 1757) 可用 可用 可用

查找文本 (页 1659) 可用 可用 可用

复位到手轮的变量 (页 1660) 不可用 不可用 不可用

将变量设置为手轮 (页 1661) 不可用 不可用 不可用

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1614 系统手册, 11/2022, 在线文档



  KTP400 
KP400

TP700
TP900
TP1200 
TP1500
TP1900
TP2200

KP700
KP900
KP1200
KP1500

跟踪用户变更 (页 1682) 可用 可用 可用

减少聚焦值 (页 1661) 可用 不可用 可用

减少变量 (页 1689) 可用 可用 可用

更改连接 (页 1715) 可用 可用 可用

更改连接 EIP (页 1716) 可用 可用 可用

显示登录对话框 (页 1683) 可用 可用 可用

显示操作员注释 (页 1662) 可用 可用 可用

显示报警窗口 (页 1763) 可用 可用 可用

显示弹出画面 (页 1664) 可用 可用 可用

显示可调整大小的弹出画面 
(页 1665)

有 有 有

显示滑入画面 (页 1668) 可用 可用 可用

显示软件版本 (页 1663) 可用 可用 可用

显示系统诊断窗口 (页 1757) 可用 可用 可用

显示系统报警 (页 1764) 可用 可用 可用

1) 仅在 KTP 400 Comfort 上可用

2) 不适用于设备版本为 V14.0 及更高版本的设备

用于移动面板的系统函数 (Panels, Comfort Panels)

系统函数的可用性

下表显示了系统函数在移动面板中的可用性。 
技术数据如有更改，恕不另行通知。       
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概述

  Mobile 
Panel 
177 DP

Mobile 
Panel 
177 PN

Mobile Panel 
277
Mobile Panel 
277 IWLAN
Mobile Panel 
277 F IWLAN

KTP400
F 
Mobile

KTP700 
Mobile/
KTP700F 
Mobile

KTP900 
Mobile/
KTP900F 
Mobile

用户自定义函数 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

注销 (页 1678) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

激活画面 (页 1633) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

根据编号激活画面 (页 1634) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

激活 PLC 代码查看器 
(页 1742)

不可用 不可用 不可用 不可用 可用 可用

激活清洁画面 (页 1793) 不可用 不可用 不可用 不可用 不可用 不可用

激活前一画面 (页 1635) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

更新变量 (页 1636) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

调整对比度 (页 1718) 可用 可用 不可用 不可用 不可用 不可用

登录 (页 1678) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

归档日志文件 (页 1669) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

记录变量 (页 1671) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

编辑报警 (页 1758) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

画面对象光标下移 (页 1796) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

画面对象光标上移 (页 1797) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

画面对象向下翻页 (页 1798) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

画面对象向上翻页 (页 1799) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

画面对象光标左移 (页 1799) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

画面对象光标右移 (页 1798) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

编码 (页 1636) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

编码 Ex (页 1637) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

直接键 (页 1638) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

直接键画面编号 (页 1641) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

截屏 (页 1704) 不可用 可用 可用 可用 可用 可用

打印报告 (页 1705) 不可用 可用 可用 可用 可用 可用
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  Mobile 
Panel 
177 DP

Mobile 
Panel 
177 PN

Mobile Panel 
277
Mobile Panel 
277 IWLAN
Mobile Panel 
277 F IWLAN

KTP400
F 
Mobile

KTP700 
Mobile/
KTP700F 
Mobile

KTP900 
Mobile/
KTP900F 
Mobile

通知用户操作 (页 1641) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

增加聚焦值 (页 1643) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

增加变量 (页 1683) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

导出数据记录 (页 1765) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

导出带有校验和的数据记录 
(页 1767) 

不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

导出导入用户管理 (页 1679) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

转到首页 (页 1801) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

转到末尾 (页 1802) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

安全卸下硬件 (页 1643) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

HTML 浏览器停止 (页 1723) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 √
HTML 浏览器向下滚动 
(页 1723)

不可用 不可用 不可用 可用 可用 √

HTML 浏览器刷新 (页 1724) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 √
HTML 浏览器向上滚动 
(页 1724)

不可用 不可用 不可用 可用 可用 √

HTML 浏览器放大 (页 1725) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 √
HTML 浏览器缩小 (页 1725) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 √
HTML 浏览器向左滚动 
(页 1726)

不可用 不可用 不可用 可用 可用 √

HTML 浏览器向右滚动 
(页 1726)

不可用 不可用 不可用 可用 可用 √

HTML 浏览器向下翻页 
(页 1727)

不可用 不可用 不可用 可用 可用 √

HTML 浏览器向上翻页 
(页 1727)

不可用 不可用 不可用 可用 可用 √

HTML 浏览器主页 (页 1728) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 √
HTML 浏览器前进 (页 1728) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 √
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KTP700F 
Mobile

KTP900 
Mobile/
KTP900F 
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HTML 浏览器后退 (页 1729) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 √
导入数据记录 (页 1770) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

导入带有校验和的数据记录 
(页 1772) 

不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

对位取反 (页 1690) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

对变量中的位取反 (页 1692) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

转换线性转换 (页 1684) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

校准触摸屏 (页 1719) 可用 可用 √ 1) 可用 可用 可用

复制日志 (页 1671) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

趋势视图向前滚动 (页 1730) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

趋势视图向后滚动 (页 1730) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

趋势视图扩展 (页 1731) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

趋势视图压缩 (页 1731) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

趋势视图左标尺 (页 1732) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

趋势视图右标尺 (页 1733) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

趋势视图设置标尺模式 
(页 1733) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

趋势视图启动停止 (页 1734) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

趋势视图返回到开始位置 
(页 1735) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

加载数据记录 (页 1774) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

获取用户名 (页 1680) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

从 PLC 获取数据记录 
(页 1775) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

获取数据记录名称 (页 1776) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

从 PLC 获取数据记录变量 
(页 1778) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

获取组编号 (页 1681) 可用 可用 可用 可用 可用 可用
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KTP900 
Mobile/
KTP900F 
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获取亮度值 (页 1722) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

ReadPassword (页 1681) 可用 可用 可用 × 2) × 2) × 2)

清除日志 (页 1672) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

清除数据记录 (页 1779) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

清除数据记录内存 (页 1780) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

清除报警缓冲区 (页 1759) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

清除报警缓存 Protool 
(页 1760) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

报警视图更新 (页 1760) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

报警视图报警循环 (页 1761) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

报警视图确认报警 (页 1762) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

报警视图中显示操作员注释 
(页 1762) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

打开所有日志 (页 1673) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

打开文件浏览器 (页 1793) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

打开屏幕键盘 (页 1795) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

打开命令提示符 (页 1645) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

打开控制面板对话框 
(页 1644)

不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

打开 Internet Explorer 
(页 1646) 

不可用 可用 可用 可用 可用 可用

打开任务管理器 (页 1795) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

打开控制面板 (页 1646) 不可用 不可用 √ 1) × √/× 3) √/× 3)

确认报警 (页 1763) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

PDF 向下滚动 (页 1735) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 向上滚动 (页 1736) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 适合宽度 (页 1736) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 适合高度 (页 1737) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用
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PDF 转到第一页 (页 1737) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 转到 后一页 (页 1738) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 转到下一页 (页 1738) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 转到指定页 (页 1739) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 转到上一页 (页 1739) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 放大 (页 1740) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 缩小 (页 1740) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 向左滚动 (页 1741) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 向右滚动 (页 1741) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PDF 缩放到原始尺寸 
(页 1742)

不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

PLC 代码视图详细视图 
(页 1745)

可用 可用 可用 不可用 可用 可用

PLC 代码视图下一个网络 
(页 1746)

可用 可用 可用 不可用 可用 可用

PLCCodeViewStepMode 
(页 1746)

可用 可用 可用 不可用 可用 可用

PLC 代码视图符号 (页 1747) 可用 可用 可用 不可用 可用 可用

PLC 代码视图转换互锁 
(页 1747)

可用 可用 可用 不可用 可用 可用

PLC 代码视图放大 (页 1748) 可用 可用 可用 不可用 可用 可用

PLC 代码视图缩小 (页 1749) 可用 可用 可用 不可用 可用 可用

PLC 代码视图上一个网络 
(页 1749)

可用 可用 可用 不可用 可用 可用

配方视图新建数据记录 
(页 1781) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

配方视图从 PLC 获取数据记

录 (页 1782) 
可用 可用 可用 可用 可用 可用
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配方视图删除数据记录 
(页 1782) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

配方视图菜单 (页 1783) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

配方视图打开 (页 1783) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

配方视图将数据记录设置到 
PLC (页 1784) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

配方视图保存数据记录 
(页 1785) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

配方视图另存为数据记录 
(页 1785) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

配方视图将数据记录与变量同

步 (页 1786) 
可用 可用 可用 可用 可用 可用

配方视图重命名数据记录 
(页 1786) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

配方视图显示操作员注释 
(页 1787) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

配方视图返回 (页 1787) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

复位 (页 1694) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

复位变量中的位 (页 1696) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

按下按钮 (页 1650) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

松开按钮 (页 1650) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

移位和掩码 (页 1698) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

关闭所有日志 (页 1674) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

将数据记录设置到 PLC 
(页 1788) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

将数据记录变量设置到 PLC 
(页 1789) 

可用 可用 可用 可用 可用 可用

向下翻页 (页 1800) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

向上翻页 (页 1800) 可用 可用 可用 可用 可用 可用
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发送电子邮件 (页 1648) 不可用 可用 可用 可用 可用 可用

设置声音信号 (页 1720) 不可用 不可用 × 可用 可用 可用

设置显示模式 (页 1708) 不可用 不可用 不可用 不可用 不可用 不可用

设置设备模式 (页 1708) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

置位 (页 1699) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

置位变量中的位 (页 1701) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

按下键时置位 (页 1703) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

设置背光色 (页 1722) 不可用 不可用 不可用 不可用 不可用 不可用

设置亮度 (页 1721) × × × √ √ √
设置屏幕键盘模式 (页 1709) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

设置报警报告模式 (页 1706) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

设置配方变量 (页 1790) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

设置夏令时时间 (页 1649) × × 可用 可用 可用 可用

设置语言 (页 1712) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

设置变量 (页 1687) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

设置连接模式 (页 1713) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

设置 Web 访问 (页 1714) 不可用 可用 可用 可用 可用 可用

备份 RAM 文件系统 
(页 1651) 

不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

仿真系统键 (页 1652) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

仿真变量 (页 1653) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

智能客户端视图刷新 
(页 1750) 

不可用 可用 可用 可用 可用 可用

智能客户端视图只读关闭 
(页 1751) 

不可用 可用 可用 可用 可用 可用

智能客户端视图只读打开 
(页 1752) 

不可用 可用 可用 可用 可用 可用
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Mobile/
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智能客户端视图断开连接 
(页 1752) 

不可用 可用 可用 可用 可用 可用

智能客户端视图连接 
(页 1753) 

不可用 可用 可用 可用 可用 可用

智能客户端视图离开 
(页 1753) 

不可用 可用 可用 可用 可用 可用

保存数据记录 (页 1791) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

开始记录 (页 1675) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

启动下一次记录 (页 1676) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

启动程序 (页 1654) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

状态强制获取值 (页 1656) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

状态强制设置值 (页 1656) 可用 可用 可用 可用 可用 √
控制 SmartServer (页 1657) 不可用 可用 可用 可用 可用 可用

控制 Web 服务器 (页 1658) 不可用 可用 可用 可用 可用 可用

停止记录 (页 1677) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

停止运行系统 (页 1658) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

查找文本 (页 1659) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

激活系统诊断视图 (页 1754) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

复位到手轮的变量 (页 1660) 可用 可用 可用 不可用 不可用 不可用

将变量设置为手轮 (页 1661) 可用 可用 可用 不可用 不可用 不可用

跟踪用户变更 (页 1682) 可用 可用 可用 不可用 不可用 不可用

减少聚焦值 (页 1661) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

减少变量 (页 1689) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

更改连接 (页 1715) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

更改连接 EIP (页 1716) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

显示登录对话框 (页 1683) 可用 可用 √ √ √ √
显示操作员注释 (页 1662) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

显示报警窗口 (页 1763) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1623



  Mobile 
Panel 
177 DP

Mobile 
Panel 
177 PN

Mobile Panel 
277
Mobile Panel 
277 IWLAN
Mobile Panel 
277 F IWLAN

KTP400
F 
Mobile

KTP700 
Mobile/
KTP700F 
Mobile

KTP900 
Mobile/
KTP900F 
Mobile

显示弹出画面 (页 1664) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

显示可调整大小的弹出画面 × × × 有 有 有

显示滑入画面 (页 1668) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

显示软件版本 (页 1663) 不可用 不可用 可用 可用 可用 可用

显示系统诊断窗口 (页 1757) 不可用 不可用 不可用 可用 可用 可用

显示系统报警 (页 1764) 可用 可用 可用 可用 可用 可用

1) 仅适用于 Mobile Panel 277 和 Mobile Panel 277 IWLAN
2) 不适用于设备版本为 V14.0 及更高版本的设备

3) 不适用于 F 面板

参见

线性标度 (页 1686)
终止 PROFIsafe (页 1647)

用于 Runtime Advanced 的系统函数 (RT Advanced)

系统函数的支持性

下表显示了 WinCC RT Advanced 系统函数的支持性。 
技术数据如有更改，恕不另行通知。       

概述

  WinCC RT Advanced
用户自定义函数 支持

注销 (页 1678) 支持
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  WinCC RT Advanced
激活画面 (页 1633) 支持

根据编号激活画面 (页 1634) 支持

激活 PLC 代码查看器 (页 1742) 支持

激活清洁画面 (页 1793) 支持

激活前一画面 (页 1635) 支持

更新变量 (页 1636) 支持

调整对比度 (页 1718) 不支持

登录 (页 1678) 支持

归档日志文件 (页 1669) 支持

记录变量 (页 1671) 支持

编辑报警 (页 1758) 支持

画面对象光标下移 (页 1796) 支持

画面对象光标上移 (页 1797) 支持

画面对象光标左移 (页 1799) 支持

画面对象光标右移 (页 1798) 支持

画面对象向下翻页 (页 1798) 支持

画面对象向上翻页 (页 1799) 支持

编码 (页 1636) 支持

编码 Ex (页 1637) 支持

直接键 (页 1638) 不支持

直接键画面编号 (页 1641) 不支持

截屏 (页 1704) 支持

打印报告 (页 1705) 支持

通知用户操作 (页 1641) 支持

增加聚焦值 (页 1643) 支持

增加变量 (页 1683) 支持

导出数据记录 (页 1765) 支持

导出带有校验和的数据记录 (页 1767) 不支持

导出导入用户管理 (页 1679) 支持

转到首页 (页 1801) 支持
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  WinCC RT Advanced
转到末尾 (页 1802) 支持

安全卸下硬件 (页 1643) 不支持

HTML 浏览器停止 (页 1723) 支持

HTML 浏览器向下滚动 (页 1723) 支持

HTML 浏览器刷新 (页 1724) 支持

HTML 浏览器向上滚动 (页 1724) 支持

HTML 浏览器放大 (页 1725) 支持

HTML 浏览器缩小 (页 1725) 支持

HTML 浏览器向左滚动 (页 1726) 支持

HTML 浏览器向右滚动 (页 1726) 支持

HTML 浏览器向下翻页 (页 1727) 支持

HTML 浏览器向上翻页 (页 1727) 支持

HTML 浏览器主页 (页 1728) 支持

HTML 浏览器前进 (页 1728) 支持

HTML 浏览器后退 (页 1729) 支持

导入数据记录 (页 1770) 支持

导入带有校验和的数据记录 (页 1772) √
对位取反 (页 1690) 支持

对变量中的位取反 (页 1692) 支持

转换线性转换 (页 1684) 支持

校准触摸屏 (页 1719) 不支持

复制日志 (页 1671) 支持

趋势视图向前滚动 (页 1730) 支持

趋势视图向后滚动 (页 1730) 支持

趋势视图扩展 (页 1731) 支持

趋势视图压缩 (页 1731) 支持

趋势视图左标尺 (页 1732) 支持

趋势视图右标尺 (页 1733) 支持

趋势视图设置标尺模式 (页 1733) 支持

趋势视图启动停止 (页 1734) 支持
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  WinCC RT Advanced
趋势视图返回到开始位置 (页 1735) 支持

加载数据记录 (页 1774) 支持

获取用户名 (页 1680) 支持

从 PLC 获取数据记录 (页 1775) 支持

获取数据记录名称 (页 1776) 支持

从 PLC 获取数据记录变量 (页 1778) 支持

获取组编号 (页 1681) 支持

获取亮度值 (页 1722) 不支持

ReadPassword (页 1681) × 1)

线性标度 (页 1686) 支持

清除日志 (页 1672) 支持

清除数据记录 (页 1779) 支持

清除数据记录内存 (页 1780) 不支持

清除报警缓冲区 (页 1759) 支持

清除报警缓存 Protool (页 1760) 支持

报警视图更新 (页 1760) 支持

报警视图报警循环 (页 1761) 支持

报警视图确认报警 (页 1762) 支持

报警视图中显示操作员注释 (页 1762) 支持

打开所有日志 (页 1673) 支持

打开屏幕键盘 (页 1795) 支持

打开控制面板对话框 (页 1644) 不支持

打开命令提示符 (页 1645) 不支持

打开 Internet Explorer (页 1646) 不支持

打开控制面板 (页 1646) 不支持

打开任务管理器 (页 1795) 支持

确认报警 (页 1763) 支持

PDF 向下滚动 (页 1735) 支持

PDF 向上滚动 (页 1736) 支持

PDF 适合宽度 (页 1736) 支持
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  WinCC RT Advanced
PDF 适合高度 (页 1737) 支持

PDF 转到第一页 (页 1737) 支持

PDF 转到 后一页 (页 1738) 支持

PDF 转到下一页 (页 1738) 支持

PDF 转到指定页 (页 1739) 支持

PDF 转到上一页 (页 1739) 支持

PDF 放大 (页 1740) 支持

PDF 缩小 (页 1740) 支持

PDF 向左滚动 (页 1741) 支持

PDF 向右滚动 (页 1741) 支持

PDF 缩放到原始尺寸 (页 1742) 支持

PLC 代码视图详细视图 (页 1745) 支持

PLC 代码视图下一个网络 (页 1746) 支持

PLCCodeViewStepMode (页 1746) 支持

PLC 代码视图符号 (页 1747) 支持

PLC 代码视图转换互锁 (页 1747) 支持

PLC 代码视图放大 (页 1748) 支持

PLC 代码视图缩小 (页 1749) 支持

PLC 代码视图上一个网络 (页 1749) 支持

配方视图新建数据记录 (页 1781) 支持

配方视图从 PLC 获取数据记录 (页 1782) 支持

配方视图删除数据记录 (页 1782) 支持

PLCCodeDisplayMonitoringOrFBCall (页 1750) 可用

配方视图菜单 (页 1783) 支持

配方视图打开 (页 1783) 支持

配方视图将数据记录设置到 PLC (页 1784) 支持

配方视图保存数据记录 (页 1785) 支持

配方视图另存为数据记录 (页 1785) 支持

配方视图将数据记录与变量同步 (页 1786) 支持

配方视图重命名数据记录 (页 1786) 支持
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  WinCC RT Advanced
配方视图显示操作员注释 (页 1787) 支持

配方视图返回 (页 1787) 支持

复位 (页 1694) 支持

复位变量中的位 (页 1696) 支持

按下按钮 (页 1650) 支持

松开按钮 (页 1650) 支持

移位和掩码 (页 1698) 支持

关闭所有日志 (页 1674) 支持

将数据记录设置到 PLC (页 1788) 支持

将数据记录变量设置到 PLC (页 1789) 支持

向下翻页 (页 1800) 支持

向上翻页 (页 1800) 支持

发送电子邮件 (页 1648) 支持

设置声音信号 (页 1720) 不支持

设置显示模式 (页 1708) 支持

设置设备模式 (页 1708) 支持

置位 (页 1699) 支持

置位变量中的位 (页 1701) 支持

按下键时置位 (页 1703) 支持

设置背光色 (页 1722) 不支持

设置亮度 (页 1721) 不支持

设置屏幕键盘模式 (页 1709) 支持

设置报警报告模式 (页 1706) 支持

设置配方变量 (页 1790) 支持

设置夏令时时间 (页 1649) 支持

设置语言 (页 1712) 支持

设置变量 (页 1687) 支持

设置连接模式 (页 1713) 支持

设置 Web 访问 (页 1714) 支持

备份 RAM 文件系统 (页 1651) 不支持
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  WinCC RT Advanced
仿真系统键 (页 1652) 支持

仿真变量 (页 1653) 支持

智能客户端视图刷新 (页 1750) 支持

智能客户端视图只读关闭 (页 1751) 支持

智能客户端视图只读打开 (页 1752) 支持

智能客户端视图断开连接 (页 1752) 支持

智能客户端视图连接 (页 1753) 支持

智能客户端视图离开 (页 1753) 支持

保存数据记录 (页 1791) 支持

开始记录 (页 1675) 支持

启动下一次记录 (页 1676) 支持

启动程序 (页 1654) 支持

状态强制获取值 (页 1656) 支持

状态强制设置值 (页 1656) 支持

控制 SmartServer (页 1657) 支持

控制 Web 服务器 (页 1658) 支持

停止记录 (页 1677) 支持

停止运行系统 (页 1658) 支持

激活系统诊断视图 (页 1754) √
查找文本 (页 1659) 支持

复位到手轮的变量 (页 1660) 不支持

将变量设置为手轮 (页 1661) 不支持

跟踪用户变更 (页 1682) 支持

减少聚焦值 (页 1661) 支持

减少变量 (页 1689) 支持

更改连接 (页 1715) 支持

 更改连接 EIP (页 1716) 可用

ShowBlockInTiaPortal (页 1802) √
显示登录对话框 (页 1683) 支持

显示操作员注释 (页 1662) 支持
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  WinCC RT Advanced
显示报警窗口 (页 1763) 支持

显示弹出画面 (页 1664) 支持

显示可调整大小的弹出画面 (页 1665) 可用

显示滑入画面 (页 1668) 支持

显示软件版本 (页 1663) 支持

显示系统诊断窗口 (页 1757) √
显示系统报警 (页 1764) 支持

1
)

不适用于设备版本为 V14.0 及更高版本的设备

参见

终止 PROFIsafe (页 1647)

用于 Runtime Professional 的系统函数 (RT Professional)

系统函数的可用性

下表显示了 WinCC Runtime Professional 的系统函数。 
技术数据如有更改，恕不另行通知。       

概述

  WinCC RT Professional
用户自定义函数 可用

激活画面 (页 1824)  可用

激活当前画面窗口中的画面 (页 1825) 可用

激活画面窗口中的画面 (页 1826) 可用

增加变量 (页 1808) 可用

导出导入用户管理 (页 1807) 可用

对位取反 (页 1840) 可用
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  WinCC RT Professional
对变量中的位取反 (页 1842) 可用

转换线性转换 (页 1810) 可用

线性标度 (页 1812) 可用

复位 (页 1844) 可用

复位变量中的位 (页 1846) 可用

置位 (页 1848) 可用

置位变量中的位 (页 1850) 可用

设置当前窗口属性 (页 1838) 可用

按属性设置当前窗口属性 (页 1837) 可用

按间接变量设置当前窗口属性 (页 1839) 可用

按属性设置属性 (页 1829) 可用

按常量设置属性 (页 1831) 可用

按变量设置属性 (页 1834) 可用

按间接变量设置属性 (页 1836) 可用

设置变量 (页 1813) 可用

按属性设置变量 (页 1815) 可用

按间接变量设置变量 (页 1820) 可用

使用操作员输入报警设置变量 (页 1821) 可用

设置间接变量 (页 1816) 可用

按属性设置间接变量 (页 1817) 可用

按间接变量设置间接变量 (页 1819) 可用

停止运行系统 (页 1804) 可用

减少变量 (页 1822) 可用

显示登录对话框 (页 1808) 可用

显示来自报警的 PLC 代码视图 (页 1856) 可用

在 Tia Portal 中显示来自报警的块 (页 1854) 可用
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10.11.1.2 系统函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

其它函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

激活画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将画面切换到指定的画面。       
使用“ActivateScreenByNumber”系统函数可以从根画面切换到永久性区域，反之亦然。 

在函数列表中使用

激活画面（画面名称，对象编号）

在用户自定义函数中使用

ActivateScreen Screen_name, Object_number
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

画面名称

要切换到的画面的名称。

对象编号

画面切换后在指定画面中获得焦点的操作员控件元素。操作员控件元素的编号在组态期间使

用 TAB 顺序确定。

在指定为“0”时：

• 如果调用该系统函数时焦点位于永久性区域，则永久性区域保留焦点。

• 如果调用该系统函数时焦点位于根画面，则指定画面中的第一个操作员控件元素获得焦点。

说明

如果将“到达边界”事件分配给“ActivateScreen”系统函数，则只有数值“0”对“对象编

号”参数有效。活动对象不是由对象号定义的，而是由画面更改之前其 X 位置定义的。
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示例

例如，单击按钮时，以下程序代码将使用 ActivateScreen 函数激活“Screen_2”。

 
Sub ActivateScreen_2()
 
'User-defined code
'' i. e. when pressing a button
 
ActivateScreen "Screen_2",0

参见

根据编号激活画面 (页 1634)

根据编号激活画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

根据变量值将画面切换到另一画面。       
画面由其画面号标识。

在函数列表中使用

根据编号激活画面（画面号，对象编号）

在用户自定义函数中使用

ActivateScreenByNumber Screen_number, Object_number
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

画面号

包含目标画面的画面编号的变量。

如果需要从根画面切换到永久性区域，则指定“0”或“-1”：
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0 = 从根画面切换到永久性区域。

-1 = 从永久性区域切换到根画面

对象编号

画面切换后在指定画面中获得焦点的画面对象的编号。操作员控件元素的编号在组态期间使

用 TAB 顺序确定。

在指定为“0”时：

• 如果调用该系统函数时焦点位于永久性区域，则永久性区域保留焦点。

• 如果调用该系统函数时焦点位于根画面，则指定画面中的第一个操作员控件元素获得焦点。

参见

激活画面 (页 1633)

激活前一画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将画面切换到在当前画面之前激活的画面。 如果先前没有激活任何画面，则画面切换不执

行。       
近调用的 10 个画面被保存。 当切换到不再保存的画面时，会输出系统报警。

说明

如果要使用系统函数，则必须在浏览结构中使用要切换到的画面。

在函数列表中使用

激活前一画面

在用户自定义函数中使用

ActivatePreviousScreen
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

--

更新变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

从 PLC 读取带有指定更新标识符的变量的当前值。     

在函数列表中使用

更新变量（更新 ID）

在用户自定义函数中使用

-

参数

更新 ID
为将要更新的变量分配的更新标识符。

参见

注销 (页 1678)

编码 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述     
修改传送给自动化系统 (AS) 的变量的“String”数据类型。WinCC 的变量数据类型“String”转换

为 AS 的数据类型“Array of byte”。其结果会写入变量。 

在函数列表中使用

编码（字节数组，字符串，编码）
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在用户自定义函数中使用

Encode Byte_array, String, Encoding
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

字节数组

包含转换值的变量。 

说明

Byte array 必须是字符串长度 + 2 的两倍。当字符串长度为 120 个字符时，Byte array 必须

包含 242 个数组元素。

如果大小不够，字符将被截断或者无法转换。

字符串

被转换的数据类型“String”的变量。

编码

0 (hmiEncodeUTF16LE) - 字符串采用 UTF16LE 编码 (Unicode 16 Little Endian)。 

编码 Ex (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述       
修改传送给自动化系统 (AS) 的变量的“String”数据类型。WinCC 的变量数据类型“String”转换

为 AS 的数据类型“Array of byte”。其结果会写入变量。 
与“编码”系统函数相比，该函数允许定义“换行”参数。使用“换行”参数可以删除分行

符或使用预定义的字符替换分行符。

在函数列表中使用

EncodeEx（字节数组，字符串，编码，换行）

在用户自定义函数中使用

EncodeEx Byte_array, String, Encoding, Line_break
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

字节数组

包含转换值的变量。 

说明

字节数组长度必须是字符串长度的两倍 +2。如果字符串长度为 120 个字符，则字节数组必

须包含 242 个数组元素。

如果大小不够，字符将被截断或者无法转换。

字符串

被转换的数据类型“String”的变量。

编码

0 (hmiEncodeUTF16LE) - 字符串采用 UTF16LE 编码 (Unicode 16 Little Endian)。 

换行

所有分行符都将被删除或被替换为预定义的字符。设置为默认值时，请勿替换分行符。 
0（使用“\r\n”(0x000D, 0x000A) 替换）- 分行符被替换为“\r\n”。
1（使用“\n”(0x000A) 替换）- 分行符被替换为“\n”。
2（不替换）- 不替换分行符。

3（删除分行符）- 已删除分行符。

直接键 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

允许在 HMI 设备上快速操作键，而不会产生任何通讯延迟。     
例如，此系统函数可以从 HMI 设备直接置位 SIMATIC S7 IO 区域中的位。

说明

如果已经将 WinCC 集成到 SIMATIC STEP 7 中，并且已经在 SIMATIC STEP 7 中组态了一个 DP 
区域： 则当激活已组态了系统函数的按钮时，将置位 CPU 的 IO 区域中的某个位。 释放按

钮将使得该位复位。
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组态系统函数的注意事项

如果某一按钮组态了“DirectKey”系统函数，则将在触摸显示屏上为 DirectKey 操作保留一个

固定区域。

该区域中如果在运行时有画面对象位于组态了“DirectKey”系统函数的按钮上方，会挡住该按

钮。 然而，这些画面对象不会影响到系统函数“DirectKey”的触发。

说明

如果有外部应用程序启动，如 Pocket Internet Explorer 或控制面板，那么外部应用程序将在

前台运行而运行系统在后台运行。 “DirectKeyScreenNumber”函数的位不再被置位，分配有

“DirectKey”函数的键或按钮将不再触发 PLC 中的关联位。

警告

如果因误操作而触发“DirectKey”系统函数，会危及人员或使设备受到损坏。

为了避免这种危险，必须遵守以下条件：

• 在组态过程画面时，带有“DirectKey”系统函数的按钮不能被画面对象所覆盖。

• 有关过程值的画面对象的动态定位或显示（释放）不能在运行时覆盖带有“DirectKey”系统

函数的按钮。

说明

在组态时请遵循该准则。 同时检查现有组态并及时进行调整。

在下列情况中，如果覆盖带有“DirectKey”系统函数的按钮将不会导致上述问题：

• 报警窗口的操作

• 配方视图的操作

• 屏幕保护程序的取消

• 屏幕键盘的使用

• 运行“激活清洁画面”系统函数
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DP 直接键在离线操作中的动作

当 HMI 设备上执行“更改连接”系统函数，并赋予“Offline”参数时，将断开至指定 PLC 的连

接。

说明

在 SIMATIC STEP 7 站点及 WinCC 站点上请注意如下：

DP DirectKey 在这种情况下仍然激活。 如果在“离线”模式下激活组态了“DirectKey”系统函

数的按钮，或者激活键盘设备上的 DirectKey，则置位 PLC 中的相应位。

在函数列表中使用

直接键（位）

在用户自定义函数中使用

-

参数

位

确定要置位的位。 根据 HMI 设备，位号可能为 0 至 31 或 0 至 39。

应用实例

目的

想要使用按钮从 HMI 设备直接设置 SIMATIC S7 的 IO 区域中的位。

要求

已安装了集成在 SIMATIC STEP 7 中的 WinCC。
在运行期间，HMI 设备通过 PROFIBUS-DP 连接到 SIMATIC S7。
编译项目时要安装集成的 WinCC。
DirectKey 的位区域在 SIMATIC STEP 7 中确定。有关组态的信息，请参阅“通讯”用户手册。

有关组态的注意事项

组态作为 DirectKey 使用的按钮。 为该按钮分配“DirectKey”系统函数。 将按下键时要置位的

位号作为参数输入。
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HMI 设备上的操作步骤

在触摸 DirectKey 时置位，在释放该键或退出画面时复位。 

直接键画面编号 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

设置 DirectKey 的给定位区域中的位并将它传送至与 HMI 设备相连接的 S7 控制器。 这样可

确保在任何时候都将一个控制位明确分配给一个画面号。     
不使用该系统函数，S7 控制器必须通过画面号区分各自功能。 这延迟了画面切换后画面号

的更新。

说明

如果有外部应用程序启动，如 Pocket Internet Explorer 或控制面板，那么外部应用程序将在

前台运行而运行系统在后台运行。 不过，一旦“DirectKeyScreenNumber”函数的位被置位，

那么组态有“DirectKey”函数的键或按钮将继续触发 PLC 中相应的位。   

在函数列表中使用

直接键画面编号（位）

在用户自定义函数中使用

-

参数

位

确定要置位的位。 根据 HMI 设备，位号可能为 0 至 31 或 0 至 39。

通知用户操作 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述
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此系统函数用于记录未在审计跟踪中自动记录的用户操作。也可以使用此系统功能，要求用

户对操作员执行的操作进行确认、输入电子签名和注释。使用系统函数的要求是，在“运行

系统设置 > GMP”(Runtime settings > GMP) 中激活符合 GMP 的组态。

如果在函数中使用“通知用户操作”系统函数，用于取消输入的“取消”单击操作可能会导

致调试器打开。为补偿该响应，可在函数中使用“On Error Resume Next”语句。使用该指令时，

出现运行错误后将执行下一条指令。如果使用“On Error Resume Next”语句，还会抑制系统

事件的输出。

在函数列表中使用

通知用户操作（确认类型，强制注释，类别，对象名称，说明）

在用户自定义函数中使用

NotifyUserAction Confirmation_type, Mandatory_commenting, Category, Object_name, 
Description
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

Confirmation type
确定必须以何种方式确认操作

0 = (None)：无需确认，将在审计跟踪中创建一个条目

1 = (Acknowledgement)：确认，用户必须确认该操作；将在审计跟踪中创建一个条目

2 = (Digital Signature)：电子签名；打开相应的对话框窗口，用户必须在其中输入电子签名 - 
将在审计跟踪中创建一个条目

Mandatory commenting
确定用户是否必须输入注释。注释将记录在审计跟踪中。

0 = (True)：True；打开一个对话框窗口，用户必须在其中输入注释

1 = (False)：False；无需注释

Category
修改过的对象的种类或类别名

对象名称

修改过的对象的名称
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描述

描述归档用户操作的文本。

增加聚焦值 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将给定值添加到与具有当前焦点的输入域(下拉式列表、图形选择列表、滚动条)连接的变量

的值上。       
此系统函数只能用于功能键。

在函数列表中使用

增加聚焦值（值）

在用户自定义函数中使用

-

参数

值

为其添加给定值的变量。

安全卸下硬件 (Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

检查是否具有对外部存储介质的读写访问权。如果没有，则可以断开外部存储介质，而不会

丢失数据。       

在函数列表中使用

安全卸下硬件（路径，结果）

在用户自定义函数中使用

SafelyRemoveHardware Path, Result

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1643



如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

结果

要在其中写入结果的变量。

TRUE：可以安全断开存储介质。将输出相应的系统报警。

FALSE：无法安全移除存储介质。将输出相应的系统报警。 

路径

存储介质路径，例如 \Storage Card USB\

打开控制面板对话框 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

打开可用来编辑所选控制面板设置的对话框。       
该系统函数允许您在 HMI 设备上进行以下设置：

• IP 地址的属性和值

• 网络上的用户标识

• WinCC Internet 设置

说明

项目安全

系统函数“OpenControlPanelDialog”用于在 HMI 设备中绕过安全模式。采取相应的预防措施

确保项目的安全。 

在函数列表中使用

打开控制面板对话框（对话框）

在用户自定义函数中使用

-
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参数

对话框

设置要打开的控制面板对话框。

• PROFINET_X1：IP 地址和以太网参数的设置

• PROFINET_X3：IP 地址和以太网参数的设置；仅适用于 Comfort Panel KP 1500、TP 
1500、TP1900、TP2200

• WinCC Internet 设置：Web 服务器、电子邮件通知的设置（前提是 HMI 设备支持这些功

能）

• 网络 ID：网络标识的设置（前提是 HMI 设备支持这些功能）

打开命令提示符 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

打开 Windows 系统提示。       
例如，该函数用来复制文件或调用其它应用程序。

在函数列表中使用

打开命令提示符

在用户自定义函数中使用

OpenCommandPrompt
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

--
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打开 Internet Explorer (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HMI 设备上打开 Internet Explorer。       
如果在调用系统函数时 Internet Explorer 已打开，那么 Internet Explorer 会关闭并再次打开。

说明

Internet Explorer 将数据临时保存在 HMI 设备 DRAM 文件系统中，例如，上一次调用的网站。

该数据可使用系统函数“备份 RAM 文件系统”保存，这样在重启动 HMI 设备后其依然可用。

在函数列表中使用

打开 Internet Explorer（起始页）

在用户自定义函数中使用

OpenInternetExplorer Start_page
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

起始页

启动 Internet Explorer 时载入的页面，例如 "www.siemens.com"。

打开控制面板 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

打开显示 Windows CE 控制面板的窗口。 不能在 PC 上使用此系统函数。       
此系统函数允许您在基于 Windows CE 的 HMI 设备上设置以下内容：

• 选择打印机

• 选择传送属性
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• 组态屏幕保护程序

• 组态闪存

说明

运行期间不执行备份或恢复

只有在运行系统终止后才能执行备份和恢复函数。 否则，这可能产生意外结果，如显示

错误。

在函数列表中使用

打开控制面板

在用户自定义函数中使用

OpenControlPanel
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。 更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

--

终止 PROFIsafe (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

可通过断开 KTP 移动面板与 PLC 之间的 PROFIsafe 连接来进行故障安全操作。

执行“TerminatePROFIsafe”系统函数之后，可将 KTP 移动面板的连接器从 PLC 上移除，而且

系统不会发出错误信号。  

在函数列表中使用

终止 PROFIsafe

在用户自定义函数中使用

TerminatePROFIsafe
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

--

参见

用于移动面板的系统函数 (页 1615)
设备相关性 (页 1593)

发送电子邮件 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

从 HMI 设备发送电子邮件到给定地址。       
例如，该系统函数用于在维修时将报警直接传递给维修技术人员。

说明

要用电子邮件发送报警，HMI 系统必须具有一个可由其随意支配的电子邮件客户端。

在函数列表中使用

发送电子邮件（地址，主题，文本，收件人地址）

在用户自定义函数中使用

SendEMail Address, Subject, Text, Return_address
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

地址

收件人的电子邮箱地址。

Subject
电子邮件的主题信息。

文本

要用电子邮件发送的文本。
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Return address
该电子邮件的收件人应将回复发送到的电子信箱地址。

设置夏令时时间 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

系统函数“设置夏令时时间”可将 HMI 设备从夏时制改为标准时间，或从标准时间改为夏

时制。

执行该系统函数后，时间设置将立即生效。     

说明

系统函数“设置夏令时时间”不支持不使用夏令时的时区。 

说明

Windows 7
系统函数“设置夏令时时间”在使用 Windows 7 的基于 PC 的 HMI 设备中不支持。

在函数列表中使用

设置夏令时时间(夏令时时间)

在用户自定义函数中使用

SetDaylightSavingTime Daylight_saving_time
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

夏令时

确定是否在 HMI 设备上设置了夏令时：

0 = 未激活夏令时

1 = 已激活夏令时。
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按下按钮 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

此系统函数用于组态 HMI 设备的功能键。 系统函数“PressButton”会触发已分配给指定画面

对象中“PressKey”事件的函数。 
例如，当希望使用 HMI 设备的功能键来操作屏幕按钮时，可使用此系统函数。

说明

系统函数“按下按钮”和“松开按钮”必须始终一起组态。 如果对某功能键的“按键”事

件组态“按下按钮”系统函数，则应对同一功能键的“松开”事件组态“松开按钮”系统函

数。

在函数列表中使用

按下按钮（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要触发事件的画面对象的名称。

松开按钮 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

该系统函数只能组态在 HMI 设备的功能键上，用于在指定的画面对象中触发“松开按钮”

事件。     
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例如，当希望使用 HMI 设备的功能键来操作屏幕按钮时，可使用此系统函数。

说明

系统函数“按下按钮”和“松开按钮”必须始终一起组态。 如果对某功能键的“按键”事

件组态“按下按钮”系统函数，则应对同一功能键的“松开键”事件组态“松开按钮”系统

函数。

在函数列表中使用

松开按钮（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要触发事件的画面对象的名称。

备份 RAM 文件系统 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

将 RAM 文件系统备份到 HMI 设备的存储介质中。       
重启动 HMI 设备后，数据被自动重新装载到 RAM 文件系统中。

诸如 Internet Explorer 的应用程序会将将 近访问的网址数据临时保存到 HMI 设备的 DRAM 
文件系统中。

在函数列表中使用

备份 RAM 文件系统

在用户自定义函数中使用

BackupRAMFileSystem
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

--

仿真系统键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

模拟系统键的特性。 如果系统键（例如“ACK”键、“Input”键或数字键区）在 HMI 设备上不可

用，则请使用此系统函数。 

在函数列表中使用

仿真系统键（系统键）

在用户自定义函数中使用

-

参数

系统键

要模拟其特性的系统键。 

系统键“+/-”
使用 SimulateSystemKey 系统函数时，只有以下 HMI 设备支持系统键“+/-”：
• KP300 Basic
• KP400 Basic
• KTP400 Basic mono PN
• KTP400 Basic color PN
• KTP400 Basic color PN Portrait
• KTP600 Basic mono PN
• KTP600 Basic color PN
• KTP600 Basic color DP
• KTP700 Basic PN/DP
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• KTP900 Basic PN
• KTP1000 Basic PN
• KTP1000 Basic DP
• KTP1200 Basic PN/DP
• 精智面板

对于所有其它 HMI 设备，应单独使用系统键“+”和“-”。

仿真变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

仿真变量和动态对象（如文本列表）的特性，而无需将 HMI 设备与 PLC 相连。例如，可将

该系统函数组态为画面的“已加载”事件。   
例如，可使用该系统函数来演示项目的功能。

只有数据类型为整型的变量可用于仿真。 

说明

如果在基本面板中使用系统函数“SimulateTag”并设置了较短的周期时间，则 HMI 设备可能

会过载。

在函数列表中使用

仿真变量（变量，周期， 大值， 小值，值）

在用户自定义函数中使用

-

参数

变量

其值要改变的变量。 

周期

与基本周期 200 毫秒相乘的因子。该周期定义变量值何时由指定值改变。允许周期在 1 和 
32767 之间。
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大值

变量在仿真过程中可以假设的 大值。 大值必须大于 小值，但要小于/等于 32767。 

小值

变量在仿真过程中可以假设的 小值。 小值必须小于 大值，并且必须大于/等于 
-32768。 

值

在每一周期执行期间变量值根据其进行改变的值。允许值在 -32768 和 32767 之间。

• 正值将增加变量值。达到 大值时，变量值在下一更新周期后将被设置为 小值。

• 负值将减少变量值。达到 小值时，变量值在下一更新周期后将被设置为 大值。

启动程序 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HMI 设备上启动指定程序。       
运行系统软件仍然在后台运行。继续输出报警，且数据继续被更新。

当退出给定的应用程序时，在执行系统函数期间被激活的画面将显示在 HMI 设备上。

例如，可以在 HMI 设备上使用该系统函数编辑 MS Excel 中的配方数据记录。

说明

如果在 HMI 设备上安装了 Windows CE，则在组态期间，必须检查是否可以用该系统函数启

动所期望的应用程序。

该系统函数允许在 Windows CE 的“执行”对话框中启动所有应用程序。

将要启动的应用程序必须安装在 HMI 设备上。

说明

如果未通过移动面板或精智面板的“StartProgram”函数执行应用程序，请检查系统功能的路

径描述。在移动面板和精智面板上，一些应用程序位于文件夹“\flash\addons”。

在函数列表中使用

启动程序 (程序名称, 程序参数, 显示模式, 等待程序结束)
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在用户自定义函数中使用

StartProgram Program_name, Program_parameters, Display_mode, 
Wait_for_program_to_end
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

程序名

要启动的程序的名称和路径。此参数区分大小写。

说明

如果路径中包含空格，则该程序仅当使用引号指定路径时才可以正确启动，例如“C:\Program 
Files\START\start.exe”。

程序参数

程序启动时所传送的参数，例如，在启动程序后打开的文件。 
所需的参数说明请参见要启动的程序的文档。

显示模式

确定程序窗口如何显示在 HMI 设备上：

0 (hmiShowNormal) = 正常

1 (hmiShowMinimized) = 小化

2 (hmiShowMaximized) = 大化

3 (hmiShowMinimizedAndInactive) = 小化且不激活

等待程序结束

确定所调用的程序在结束后是否切换回项目：

0 (hmiNo) = 否：不切换到项目。

1 (hmiYes) = 是：切换到项目。

说明

“等待程序结束”参数只适用于高级运行系统和面板。

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1655



状态强制获取值 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在监视表中启动或停止数值的更新。从与 HMI 设备相连的 PLC 中读取值，直到更新停止。     

说明

一旦更新了数值，在监视表的输入域中就不能输入任何条目。

在函数列表中使用

状态强制获取值（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要在其中写入 PLC 数据的监视表的名称。

参见

监控表 (页 374)

状态强制设置值 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

将来自监视表的值写入与 HMI 设备相连的 PLC。    

在函数列表中使用

状态强制设置值（画面对象）
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在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要将其数据写入 PLC 的监视表的名称。

参见

监控表 (页 374)

控制 SmartServer (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

启动或停止 Sm@rtServer。       

在函数列表中使用

控制 SmartServer（模式）

在用户自定义函数中使用

ControlSmartServer Mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

模式

指定是启动还是停止 Sm@rtServer。 
-1 (hmiToggle) = 切换：在两种模式之间切换

0 (hmiStop) = 停止：停止 Sm@rtServer
1 (hmiStart) = 启动：启动 Sm@rtServer
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控制 Web 服务器 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

启动或停止 Web 服务器。       

在函数列表中使用

控制 Web 服务器（模式）

在用户自定义函数中使用

ControlWebServer Mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

模式

指定是启动还是停止 Web 服务器。 
-1 (hmiToggle) = 切换：在两种模式之间切换

0 (hmiStop) = 停止：停止 Web 服务器。

1 (hmiStart) = 启动：启动 Web 服务器。

停止运行系统 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

退出运行系统软件，从而退出运行在 HMI 设备上的项目。       

在函数列表中使用

停止运行系统（模式）

在用户自定义函数中使用

StopRuntime Mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

模式

确定在退出运行系统后操作系统是否关闭。

0 (hmiStopRuntime) = 运行系统：操作系统不关闭

1 (hmiStopRuntimeAndOperatingSystem) = 运行系统和操作系统：操作系统关闭(对于

WinCE 不适用)

示例

下面的程序代码将关闭运行系统和操作系统。

 
{
 
//Stop runtime and shutdown
StopRuntime (hmiStopRuntimeAndOperationSystem);
 
}

保存的返回值可在后续代码中进行处理。

查找文本 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明     
从文本列表中标识一个条目。结果取决于值和所选定的运行系统语言。结果保存到数据类型为

“String”的变量中。

在函数列表中使用

查找文本（输出文本，索引，语言，文本列表）

在用户自定义函数中使用

LookupText Output_text, Index, Language, Text_list
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

输出文本

要写入结果的变量。

索引

定义列表条目值的变量。 

语言

定义标识列表条目所使用的运行系统语言。 
• 运行系统语言

语言代号按照 VBScript 参考，例如“de-DE”为德语（德国）或“en-US”为英语（美国）。此

选择取决于激活何种运行系统语言。 
• 变量

包含该语言的变量。输入代表国家/地区标识号的十进制值作为运行系统语言的选择，例

如，1031 代表德语 - 标准，1033 代表英语 - 美国。详细的介绍可从 VBScript 基础“Locale 
identifier (LCID) diagram”中获得。

• 整型

对应进行语言切换时运行系统语言顺序的数字。

此选择取决于已激活的运行系统语言，例如，“0”代表首次启动运行系统时显示的语言。

有关详细信息，请参见“运行系统中的语言”主题。

文本列表

定义文本列表。列表条目从文本列表中读取。

复位到手轮的变量 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

分离与操作元素手轮相连的变量，然后将该手轮与全局变量重新相连。     

在函数列表中使用

复位到手轮的变量

在用户自定义函数中使用

-
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参数

--

将变量设置为手轮 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

连接变量与操作设备手轮。如果操作该手轮，变量值将改变。 可通过使用系统函数“将变

量复位为手轮”复位此连接。    

在函数列表中使用

将变量设置为手轮（值）

在用户自定义函数中使用

-

参数

值

连接到操作设备手轮的变量名。

减少聚焦值 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

从与画面对象连接并在当前具有焦点的变量值中减去指定值。 
此系统函数只能用于功能键。 

在函数列表中使用

减少聚焦值（值）

在用户自定义函数中使用

-
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参数

值

从变量值中减去的数值。

显示操作员注释 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

应用

显示针对所选对象而组态的工具提示。     
如果功能键上组态了该系统函数，则显示当前具有焦点的画面对象的工具提示。如果为画面

自身组态了工具提示，则可以通过按 <Enter> 或双击帮助窗口切换到此文本。

如果按钮上组态了该系统函数，则只显示当前画面的工具提示。如果在按钮自身上组态了工

具提示，则 初只显示按钮的工具提示。可以按 <Enter> 或双击帮助窗口切换到当前画面的

工具提示。

说明

在帮助窗口打开期间，无法使用任何其它画面对象。要使用画面对象，请关闭帮助窗口。

关闭帮助窗口

可按照下列方式关闭帮助窗口：

使用按键：

• 通过再次按<HELP>键
• 通过按<ESC>键
使用触摸屏：

• 按  按钮

在函数列表中使用

显示操作员注释（布局）

在用户自定义函数中使用

ShowOperatorNotes Display_mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

显示模式

确定隐藏还是显示已组态的工具提示：

0 (hmiOff) = 关：隐藏已组态的工具提示

1 (hmiOn) = 开：显示已组态的工具提示

-1 (hmiToggle) = 切换：在两种模式之间切换

显示软件版本 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

隐藏或显示运行系统软件的版本号。       
例如，如果在维修期间需要所使用的运行系统软件的版本，可以使用该系统函数。

在函数列表中使用

显示软件版本 (显示模式)

在用户自定义函数中使用

ShowSoftwareVersion Display_mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

显示模式

确定是否显示版本号：

0 (hmiOff) = 关：不显示版本号

1 (hmiOn) = 开：显示版本号

-1 (hmiToggle) = 切换：在两种模式之间切换
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显示弹出画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

例如，按下按钮后将打开弹出画面。

可输入一个常量值或分配一个变量作为坐标。

如果组态的弹出画面不可见或仅部分可见，则坐标设置为 0.0。
无论永久区域的大小如何，坐标的起始位置始终为 0.0。

在函数列表中使用

显示弹出画面 (画面名称, X 坐标, Y 坐标, 显示模式, 动画, 动画速度)

在用户自定义函数中使用

ShowPopupScreen Screen_name, X_coordinate, Y_coordinate, Display_mode, Animation, 
Animation_speed

参数

画面名称

指定按下按钮时运行系统中显示的弹出画面的名称。

X 坐标

弹出画面在当前画面中 X 轴方向的位置

Y 坐标

弹出画面在当前画面中 Y 轴方向的位置

显示模式

指定弹出画面的模式：

切换

关

开

动画

指定弹出画面的弹出方向：

关
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左侧

顶部

右侧

底部

动画速度

指定弹出画面的弹出速度：

慢速

中等

快速

显示可调整大小的弹出画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

打开指定尺寸的弹出画面。使用该系统函数可打开不同尺寸的弹出画面，可使用显示的滚动

条导航弹出画面中的内容。

可输入一个常量值或分配一个变量作为坐标。如果组态的弹出画面不可见或仅部分可见，则

坐标设置为 0.0。无论永久区域的大小如何，坐标的起始位置始终为 0.0。
用户也可以定义弹出画面的宽度和高度，这因组态的弹出画面尺寸而异。这种情况下，滚动

条即显示弹出画面中。

说明

HMI 设备按键操作

使用键盘快捷键 <ALT>+<箭头键> 可在弹出画面中滚动。
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仅显示一个滚动条

如果在系统函数参数中仅指定了一个小于已组态弹出画面大小的尺寸，那么该弹出画面中会

显示两个滚动条。可用两种方法来实现在弹出画面中仅组态一个滚动条：

• 根据具体设备的滚动条尺寸缩减已组态弹出画面的宽度/高度。

• 针对某个尺寸参数指定一个对应于弹出画面实际尺寸的值，然后加上具体设备的滚动条

尺寸。根据需要指定其它尺寸值。

示例：

想要在尺寸为 500 x 300 的画面中打开一个带垂直滚动条的尺寸组态为 500 x 420 的弹

出画面。将宽度参数指定为 534，该值对应于已组态弹出画面的实际尺寸与滚动条尺寸 
(34) 之和。在高度参数中输入值 300。弹出画面在运行系统中打开时的尺寸为 500 x 300，
并且仅显示垂直滚动条。

设备类型（版本 V14） 宽度 高度

带 4 英寸显示屏的 HMI 设备

带 19 英寸显示屏的精智面板

Runtime Advanced

25 25

带 9 英寸显示屏的 HMI 设备

带 15 英寸显示屏的精智面板

带 22 英寸显示屏的精智面板

27 27

带 7 英寸显示屏的 HMI 设备

带 12 英寸显示屏的 HMI 设备

34 34

在函数列表中使用

显示可调整大小的弹出画面（画面名称，X 坐标，Y 坐标，宽度，高度，显示模式，动画，动

画速度）

在用户自定义函数中使用

ShowPopupScreenSizable Screen_name, X_coordinate, Y_coordinate, Width, Height, 
Display_mode, Animation, Animation_speed

参数

画面名称

指定按下按钮时运行系统中显示的弹出画面的名称。
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X 坐标

弹出画面在当前画面中 X 轴方向的位置

Y 坐标

弹出画面在当前画面中 Y 轴方向的位置

宽度

指定弹出画面的宽度。 大宽度不得超出已组态 HMI 设备的屏幕宽度。

高度

指定弹出画面的高度。 大高度不得超出已组态 HMI 设备的屏幕高度。

显示模式

指定弹出画面的模式：

切换

关

开

动画

指定弹出画面的弹出方向：

关

左侧

顶部

右侧

底部

动画速度

指定弹出画面的弹出速度：

慢速

中等

快速

参见

用于 Runtime Advanced 的系统函数 (页 1624)
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显示滑入画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

例如，通过操作按钮来调用滑入画面。

在函数列表中使用

显示滑入画面（画面名称，模式）

在用户自定义函数中使用

ShowSlideInScreen SlideInScreen_name, Mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

画面名称

指定按下按钮时运行系统中显示的滑入画面：

顶部滑入画面

底部滑入画面

左侧滑入画面

右侧滑入画面

模式

指定滑入画面的模式：

切换

关

开
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日志 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

归档日志文件 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

此系统函数将日志移动或复制到其它存储位置，以便长期记录。 
在使用“ArchiveLogFile”之前，务必先运行系统函数“CloseAllLogs”。
完成此系统函数后，再运行“OpenAllLogs”系统函数。

在“复制日志”模式下，只有在成功复制了日志或在复制过程中发生超时的情况下，才会重

新打开日志。

在“移动日志”模式中，将重命名要移动的日志，并且会立即打开新日志。要移动重命名的

日志，系统将会执行一个作业，在不能访问目标目录时该作业会尝试每 300 秒移动一次日志。

在运行系统重新启动后，该作业仍将保留直到执行完毕。因此，在移动日志之前，应检查目

标目录是否可访问。

进行审计跟踪时，请始终使用“移动”(hmiMove) 模式，否则将在复制存储的数据方面违反 
FDA 准则。       

在函数列表中使用

归档日志文件（日志类型，日志，目录名称，模式）

在用户自定义函数中使用

ArchiveLogFile Log_type, Log, Directory_name, Mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

日志类型

确定日志的类型：

0 (hmiTagArchive) = 变量日志

1 (hmiAlarmArchive) = 报警日志

2 (hmiAudittrailArchive) = 可用于符合 GMP 的项目的审计跟踪日志。更多信息，请参见“激

活符合 GMP 的组态”。
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日志

被归档的日志的名称。

目录名称

保存日志的路径。

模式

0 (hmiCopy) = 复制日志

1 (hmiMove) = 移动日志

应用实例

希望将日志文件从本地存储介质移动到服务器，以定期生成此文件的备份副本。

有关组态的注意事项

在调度程序中设置一个每天定时执行的任务。为此任务组态以下函数列表：

HMI 设备上的操作步骤

• 将关闭所有日志文件。

• 将指定的日志文件移动到服务器上。

• 将再次打开所有关闭的日志文件。
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记录变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将给定变量的值保存在给定的数据日志中。     
该系统函数用于归档特定时刻的过程值。

在函数列表中使用

记录变量（变量）

在用户自定义函数中使用

-

参数

变量

要记录其值的变量。 该变量存储在为指定变量组态的日志中。

复制日志 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

将日志的内容复制到其它日志中。变量值只能复制到其它数据日志中，而报警只能复制到其

它报警日志中。

说明

如果使用“复制日志”系统函数复制日志，则外部应用程序有可能无法读取日志副本的消息

文本中某些特定国家/地区的特殊字符。这不适用于 WinCC Runtime。WinCC Runtime 可读

取复制的日志文件，而不会出错。

说明

复制循环日志时，会复制 80% 的日志条目。其余 20% 的条目不会复制，因为该空间默认为

缓冲区溢出预留。

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1671



在函数列表中使用

复制日志（日志类型，目标日志，源日志，模式，删除源日志）

在用户自定义函数中使用

CopyLog Log_type, Destination log, Source_log, Mode, Delete_source_log
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

日志类型

确定日志的类型：

0 (hmiTagArchive) = 变量日志

1 (hmiAlarmArchive) = 报警日志

目标日志

要将条目复制到其中的日志的名称（目标日志）。

源日志

要复制其条目的日志的名称（源日志）。

模式

确定采用什么方式将复制下来的条目放入目标日志中：

0 (hmiOverwrite) = 覆盖：覆盖已有的条目。

2 (hmiAppend) = 添加：在目标日志的末尾插入这些条目。当达到设置的日志大小时，对目

标日志的处理方式类似于循环日志。

删除源日志

确定复制后是否删除源日志。

0 (hmiNo) = 否：不删除。

1 (hmiYes) = 是：删除。

清除日志 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

删除给定日志中的所有数据记录。       
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在函数列表中使用

清除日志（日志类型，日志）

在用户自定义函数中使用

ClearLog Log_type, Log
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

日志类型

确定日志的类型： 
0 (hmiTagArchive) = 变量日志

1 (hmiAlarmArchive) = 报警日志

2 (hmiAudittrailArchive) = 审计跟踪日志。可用于符合 GMP 的项目的审计跟踪日志。更多

信息，请参见“激活符合 GMP 的组态”。

日志

要删除所有条目的日志的名称。

打开所有日志 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

重新建立 WinCC 和日志之间的连接。 可继续记录。       

说明

运行系统函数“开始记录”以重新开始记录。

在函数列表中使用

打开所有日志

在用户自定义函数中使用

OpenAllLogs
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如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。 更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

--

应用实例

处于运行状态时，希望更改记录过程值的数据介质。

有关组态的注意事项

在“Close Archive”按钮上组态系统函数“停止记录”和“关闭所有日志”。

在“Open Archive”按钮上组态系统函数“打开所有日志”和“开始记录”。

将要停止或开始的日志的相应名称作为参数进行传送。

HMI 设备上的操作步骤

当按下按钮“Close Archive”时，停止指定日志并关闭所有打开的日志。 可以改变数据介质。 用
“Open Archive”按钮打开所有日志。 继续在指定日志中进行记录。 

关闭所有日志 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

断开 WinCC 与所有日志之间的连接。       

在函数列表中使用

关闭所有日志

在用户自定义函数中使用

CloseAllLogs
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

--
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应用实例

处于运行状态时，希望更改记录过程值的数据介质。

有关组态的注意事项

在“Close Archive”按钮上组态系统函数“关闭所有日志”。

在“Open Archive”按钮上组态系统函数“打开所有日志”和“开始记录”。

将要停止或开始的日志的相应名称作为参数进行传送。

HMI 设备上的操作步骤

按下“Close Archive”按钮后，打开的日志将关闭。可以改变数据介质。改变数据介质期间会

继续执行记录操作。待记录的过程值会被缓存。用“Open Archive”按钮打开所有日志。继续

在指定日志中进行记录。缓冲的过程值之后被添加到日志中。 

开始记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在指定日志中启动对数据或报警的记录。该函数也适用于审计跟踪。       
可通过使用“停止记录”系统函数在运行系统时中断记录。

在函数列表中使用

开始记录（日志类型，日志）

在用户自定义函数中使用

StartLogging Log_type, Log
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

日志类型

确定日志的类型：

0 (hmiTagArchive) = 变量日志

1 (hmiAlarmArchive) = 报警日志

2 (hmiAudittrailArchive) = 审计跟踪。
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日志

要启动的日志的名称。

参见

管理运行系统启动时的记录行为 (页 682)

启动下一次记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

停止在给定记录中记录数据或报警。

在为指定日志组态的分段循环日志的下一个日志中继续进行记录。

如果没有为指定日志组态分段循环日志，则该系统函数无效。       

在函数列表中使用

启动下一次记录（日志类型，日志）

在用户自定义函数中使用

StartNextLog Log_type, Log
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

日志类型

确定日志的类型：

0 (hmiTagArchive) = 变量日志

1 (hmiAlarmArchive) = 报警日志

日志

停止进行记录的日志名称，记录将在下一个日志中继续。
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停止记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在指定日志中停止记录过程值或报警。该函数也适用于审计跟踪。       
系统函数“开始记录”用于在运行系统时恢复记录。

说明

停止记录时，WinCC 与日志文件或日志数据库之间的连接仍然存在。使用系统函数“关闭所

有日志”可断开此连接。

在函数列表中使用

停止记录（日志类型，日志）

在用户自定义函数中使用

StopLogging Log_type, Log
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

日志类型

确定日志的类型：

0 (hmiTagArchive) = 变量日志

1 (hmiAlarmArchive) = 报警日志

2 (hmiAudittrailArchive) = 审计跟踪。

日志

停止的日志的名称。

应用实例

处于运行状态时，希望更改记录过程值的数据介质。

有关组态的注意事项

在“Close Archive”按钮上组态系统函数“停止记录”和“关闭所有日志”。
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在“Open Archive”按钮上组态系统函数“打开所有日志”和“开始记录”。

将要停止或开始的日志的相应名称作为参数进行传送。

HMI 设备上的操作步骤

当按下按钮“Close Archive”时，停止指定日志并关闭所有打开的日志。可以改变数据介质。

“Open Archive”按钮可打开所有的日志并继续在指定的日志中进行记录。

用户管理 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

注销 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

在 HMI 设备上注销当前用户       

在函数列表中使用

注销

在用户自定义函数中使用

Logoff
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。 更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

--

登录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HMI 设备上登录当前用户       

在函数列表中使用

登录（密码，用户名）
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在用户自定义函数中使用

Logon Password, User_name
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

密码

从中读取用户登录密码的变量。如果用户已经登录，则变量中的密码会删除。

用户名

从中读取用户登录用户名的变量。

导出导入用户管理 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明 
将当前激活项目的用户管理的所有用户导出到指定文件，或将用户从指定文件导入到当前激

活的项目中。

用户、用户口令和权限都保存在用户管理中。

用户管理组态的导出/导入包含所有设置。现有对象（用户、组、登录设置、授权级别）在

导入期间会被覆盖。

导入的用户立即生效。

在函数列表中使用

导出导入用户管理（文件名称，方向）

在用户自定义函数中使用

ExportImportUserAdministration File_name, Direction
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。
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参数

文件名称

包含密码的文件名称或者要写入密码的文件名称。输入文件位置和文件扩展名 (*.txt)，例如

“C:\TEMP\Passwords.txt”。

说明

如果要保存到存储卡中，按如下方式指定存储位置：“\StorageCard\<文件名>”。

传输方向

指定要导出还是导入密码：

0 (hmiExport) = 导出：导出密码。

1 (hmiImport) = 导入：导入密码。

参见

导出用户管理 (页 1467)
导入用户管理 (页 1468)

获取用户名 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在给定变量中写入当前登录到 HMI 设备的用户的用户名。       
如果给出的变量具有控制连接，则用户名在 PLC 连接上也可用。该系统函数将使诸如执行某

些功能与用户有关的版本成为可能。

在函数列表中使用

获取用户名（变量）

在用户自定义函数中使用

GetUserName Tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

变量

要写入用户名的变量。

获取组编号 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

读取 HMI 设备当前登录用户所属的组编号，并将其写入给定变量。       

在函数列表中使用

获取组编号（变量）

在用户自定义函数中使用

GetGroupNumber Tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

要写入组编号的变量。

ReadPassword (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在给定的变量中写入当前登录到 HMI 设备的用户的密码。       

说明

确保给定变量的值未显示在项目中的其它位置。

说明

无法读取 SIMATIC Logon 用户的密码。 
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说明

“ReadPassword”系统功能不适用于设备版本 14.0.0.0 或更高版本。

如果该系统功能在早于 V14 版本的项目中使用，迁移到 V14 版本后将弃用该功能。因此，与

该系统功能链接的事件无效。“ReadPassword”系统功能在组态时会显示为故障。编译时会生

成警告。“ReadPassword”系统功能不再包含在编译的运行系统项目中。 

在函数列表中使用

ReadPassword（变量）

在用户自定义函数中使用

GetPassword Tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

要写入密码的变量。

跟踪用户变更 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

输出显示当前哪个用户正登录到 HMI 设备的系统事件。 
此系统函数只能用于调度程序。     

在函数列表中使用

跟踪用户变更

在用户自定义函数中使用

-
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参数

--

显示登录对话框 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HMI 设备上打开用户可用于登录到 HMI 设备的对话框。     

说明

对于面板和 Runtime Advanced，不应为变量的“值更改”事件组态“ShowLogonDialog”系统

函数。

在函数列表中使用

显示登录对话框

在用户自定义函数中使用

-

参数

--

计算 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

增加变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将给定值添加到变量值上。       
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X = X + a

说明

系统函数使用同一变量作为输入和输出值。当该系统函数用于转换数值时，必须使用辅助变

量。可以使用“SetTag”系统函数为辅助变量指定变量值。

如果在报警事件中组态了该系统函数但变量未在当前画面中使用，则无法确保在 PLC 中使用

实际的变量值。通过设置“连续循环”采集模式可以改善这种情况。

在函数列表中使用

增加变量（变量，值）

在用户自定义函数中使用 
IncreaseTag Tag, Value
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

为其添加给定值的变量。

值

作为加数的数值。

参见

设置变量 (页 1687)

转换线性转换 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

使用线性函数 X = (Y - b) / a，将通过给定变量 Y 的值计算得出的数值赋给变量 X。       
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变量 X 和 Y 不能相同。与此函数相反的系统函数是“线性转换”。

说明

变量 X 和 Y 不能相同。如果要将变量转换为其自身，必须使用一个辅助变量。

可用系统函数“设置变量”将要转换变量的值分配给辅助变量。

在函数列表中使用

转换线性转换 (X, Y, b, a)

在用户自定义函数中使用

InverseLinearScaling X, Y, b, a
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

X
要为其分配通过线性方程式计算得出的值的变量。

Y
包含用于计算的值的变量。

b
其值作为减数。

a
其值作为除数。
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示例

下面的程序代码使用 InverseLinearScaling 函数为 varX 变量赋值。

 
{
BYTE varX;
BYTE Yvalue = 10;
BYTE bvalue = 3;
BYTE avalue = 4;
 
//Inverse linear scaling
 InverseLinearScaling (varX, Yvalue, bvalue, avalue);
 
printf ("varX = %d\r\n, varX); 
...
}

保存的返回值可在后续代码中进行处理。

线性标度 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

为变量 Y 赋值，该变量通过线性函数 Y= (a *X) + b 利用给定变量 X 的值计算得出。       
与此功能相反的系统函数是“转换线性转换”。

说明

变量 X 和 Y 不能相同。如果要将变量转换为其自身，必须使用一个辅助变量。 
可用系统函数“设置变量”将要转换变量的值分配给辅助变量。

在函数列表中使用

线性转换 (Y, a, X, b)

在用户自定义函数中使用

LinearScaling Y, a, X, b
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

Y
要为其分配通过线性方程式计算得出的值的变量。

a
作为乘数的数值。

X
包含用于计算的值的变量。

b
作为加数的数值。

示例

下面的程序代码使用 LinearScaling 函数为 Yvar 变量赋值。

 
{
BYTE Yvar;
BYTE Xvalue = 10;
BYTE bvalue = 3;
BYTE avalue = 4;
 
// linear scaling
 LinearScaling ( Yvar, avalue, Xvalue, bvalue);
 
printf ("Yvar = %d\r\n, Yvar); 
...
}

保存的返回值可在后续代码中进行处理。

设置变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将新值赋给给定的变量。     

说明

该系统函数可用于根据变量类型分配字符串和数字。
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在函数列表中使用

设置变量（变量，值）

在用户自定义函数中使用

SetTag Tag, Value
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

为其分配给定值的变量。

值

为给定变量所赋的值。

说明

“SetTag”系统函数只能在建立连接后执行。
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示例

下面的程序代码使用 SetTag 函数将 gs_tag_bit 变量的值设置为 TRUE，并将返回值保存到 ok 
变量中。

 
{
BOOL ok;
BOOL bvalue;
 
//Set the tag to true
ok = SetTag("gs_tag_bit", TRUE);
//error handling
if(ok)
{
  // succeeded
  printf ( "Function has run through.\r\n" );
bvalue = GetTagBit("gs_tag_bit");
  printf ("Value of gs_tag_bit: %d\r\n", bvalue);
}
else
{
  // failed
  printf ( "Error - function failed." );
}
...
}

保存的返回值可在后续代码中进行处理。

减少变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

从变量值中减去指定的值。       
X = X - a

说明

系统函数使用同一变量作为输入和输出值。当该系统函数用于转换数值时，必须使用辅助变

量。使用系统函数“设置变量”将辅助变量分配给变量值。

如果在报警事件中组态了该系统函数但变量未在当前画面中使用，则无法确保在 PLC 中使用

实际的变量值。通过设置“连续循环”采集模式可以改善这种情况。 
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在函数列表中使用

减少变量（变量，值）

在用户自定义函数中使用

DecreaseTag Tag, Value
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

要减去指定值的变量。

值

其值作为减数。

位处理 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

对位取反 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

对给定的“Bool”型变量的值取反。       
• 如果变量具有值 1（真），它将被设置为 0（假）。

• 如果变量具有值 0（假），它将被设置为 1（真）。

在函数列表中使用

对位取反（变量）

在用户自定义函数中使用

InvertBit Tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

变量

要设置其位的变量。

示例

以下程序代码会将布尔型变量 bStatus 的值取反，并将所得结果与原始 bSaved 值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatus")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Get current value
bValue=myTag.Value
 
'Save current value
bSaved=bValue
 
'Invert Bit
InvertBit myTag
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "&bSaved &Chr(13)&"New Value: "&bValue
myOutputField.Text=strResult

 
//Programming language: C
{
BOOL bStatus = 0;
BOOL bSaved = bStatus;
 
//Invert variable
invertBit(bStatus);
 
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",bStatus, bSaved); 
  ...
}
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对变量中的位取反 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

对给定变量中的位取反：       
• 如果变量中的位为值 1（真），它将被设置为 0（假）。

• 如果变量中的位为值 0（假），它将被设置为 1（真）。

在改变了给定位之后，系统函数将整个变量传送回 PLC。但是并不检查变量中的其它位是否

同时改变。在所示变量被传回 PLC 之前，操作员和 PLC 对该变量只有只读权限。

说明

如果 PLC 支持 BOOL 型变量，不要使用该系统函数。而是使用“对位取反”系统函数。

在函数列表中使用

对变量中的位取反（变量，位）

在用户自定义函数中使用

InvertBitInTag Tag, Bit
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

要设置其给定位的变量。

位

要设置的位的编号。

在用户自定义函数中使用此系统函数时，变量中的位从右向左计数。计数从 0 开始。
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示例

以下程序代码会将 bStatusWord 变量中指定的 bitposition 位取反，并将所得结果与原始 
bSaved 值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, bitposition, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatusWord")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Get current value
bValue=myTag.Value
 
'Save current value
bSaved=bValue
 
'Invert Bit in position
bitposition=2
InvertBit myTag, bitposition
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "&bSaved &Chr(13)&"New Value: "&bValue
myOutputField.Text=strResult

 
//Programming language: C
{
BYTE bStatusWord;
BYTE bsaved = bStatusWord;
BYTE bitposition = 2;
 
//Invert bit in bitposition
InvertBitInTag (bStatusWord, bitposition);
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",bStatusWord, bsaved); 
  ...
}
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复位 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将“Bool”型变量的值设置为 0（假）。       

在函数列表中使用

复位（变量）

在用户自定义函数中使用

ResetBit Tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

设置为 0（假）的 BOOL 型变量。
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示例

以下程序代码使用 ResetBit 函数将布尔型变量 bStatus 的值置 0，并将所得结果与原始 bSaved 
值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatus")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Set value
bValue=1
myTag.Value=bValue
 
'Save current value
bSaved=bValue
 
'Reset Bit
ResetBit myTag
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "&bSaved &Chr(13)&"New Value: "&bValue
myOutputField.Text=strResult

 
//Programming language: C
{
BOOL bStatus = 1;
BOOL bSaved = bStatus;
 
//Reset bit
  ResetBit (bStatus);
 
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",bStatus, bSaved); 
...
}

参见

复位变量中的位 (页 1696)
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复位变量中的位 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将指定变量中的一个位设置为 0（假）。       
在改变了给定位之后，系统函数将整个变量传送回 PLC。但是并不检查变量中的其它位是否

同时改变。在所示变量被传回 PLC 之前，操作员和 PLC 对该变量只有只读权限。

说明

如果 PLC 支持 BOOL 型变量，不要使用该系统函数。而使用系统函数“复位”。

在函数列表中使用

复位变量中的位（变量，位）

在用户自定义函数中使用

ResetBitInTag Tag, Bit
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

其中一个位要设置为 0（假）的变量。

位

要设置为 0（假）的位的编号。

在用户自定义函数中使用此系统函数时，无论使用何种 PLC，指定变量中的位都是从右向左

计数。计数从 0 开始。
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示例

以下程序代码会将 bStatusWord 变量中指定的 bitposition 位置 0，并将所得结果与原始 
bSaved 值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, bitposition, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatusWord")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Save current value
bValue=myTag.Value
bSaved=bValue
 
'Reset Bit
bitposition=2
ResetBitInTag myTag, bitposition
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "&bSaved &Chr(13)&"New Value: "&bValue
myOutputField.Text=strResult

 
//Programming language: C
{
 
BYTE bSaved;
BYTE bitposition = 2;
 
bSaved = GetTagByte("bStatusWord");
 
//Reset bit in bitposition
ResetBitInTag ("bStatusWord", bitposition);
 
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",GetTagByte("bStatusWord"), bSaved); 
  ...
}

参见

复位 (页 1694)
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移位和掩码 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

此系统函数将源变量的输入位组合格式转换成目标变量的输出位组合格式。这包括移动位和

屏蔽位。

说明

如果源变量和目标变量位数不同，则在目标变量中使用系统函数会导致超出取值范围。

在函数列表中使用

移位和掩码（源变量，目标变量，待移动的位数，待屏蔽的位数）

在用户自定义函数中使用

ShiftAndMask Source_tag, Target_tag, Bits_to_shift, Bits_to_mask
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

源变量

变量包括输入位组合格式。整型变量，如，“Byte”、“Char”、“Int”、“UInt”、“Long”和
“ULong”。 
示例：16 位整型源变量，设置当前实际值为 72：0000000001001000。

目标变量

输出位组合格式保存在变量中。整型变量，如，“Byte”、“Char”、“Int”、“UInt”、“Long”和
“ULong”。
示例：移动的输入位组合格式通过逻辑 AND 逐位运算与位屏蔽相乘：0000000000001001。
结果为十进制值“8”，保存在目标变量中。

请注意以下事项：

• 源变量和目标变量位数相同。

• 要移动的位数应少于源变量和目标变量中的位数。

• 要屏蔽的位不能多于源变量和目标变量的位数。
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待移动的位数

输入位组合格式向右侧移动的位数。负值意味着将输入位组合格式向左侧移动。

示例：“待移动的位数”的值为“+3”。当调用该系统函数时，输入位组合格式向右移动 3 位：

0000000000001001。
左侧的各位用“0”进行填充。右侧将截掉 3 位。新的十进制值为“9”。

说明

如果源变量为有符号的整型数据类型，且带有符号“-”，则 左侧位为“1”。符号位向右侧移

动后，该位将由“0”填充。符号变为“+”。

待屏蔽的位数

屏蔽位是一个整数。其位组合格式用于与移动的输入位组合格式相乘。示例：整数“2478”的
位组合格式为“0000100110101110”。
可通过以下三种方式输入屏蔽位：

• 十六进制：首先输入前 “0h”或者“0H”，后面可跟一个空格以方便阅读。然后将位组合格

式分为四个组 (0000)(1001)(1010)(1110) 且将每个块改为 16 位编码：(0)(9)(A)(E)。只

允许使用字符 0-9, A-F, a-f：“0h 09AE”。
• 二进制：首先输入前 “0b”或者“0B”，后面可跟一个空格以方便阅读。然后将二进制位组

合格式分为四个块 0000 1001 1010 1110 且用空格隔开以便检查：只允许使用字符“0”或
者“1”：“0b 0000 1001 1010 1110”。

• 十进制：直接输入值“2478”，不加任何前 。

说明

如果组态后更改 HMI 目标设备的设备版本（如，将“13.1.0”更改为“13.0.0”或相反），则必

须对该系统函数的参数进行检查和测试。 
在设备版本 V13.1.0 及更高版本中，“源变量”和“目标变量”参数支持数据类型“Char”和
“Word”。在设备版本 V13.1.0 及以下版本中，这些参数必须指定为其它数据类型： 
• “SInt”，而非“Char” 
• “Int”，而非“Word” 
否则，可能导致意外结果。如，所组态的系统函数出错或意外结果。

置位 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将“Bool”型变量的值设置为 1（真）。       
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在函数列表中使用

置位（变量）

在用户自定义函数中使用

SetBit Tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

要将其值设置为 1（真）的 BOOL 型变量。

示例

以下程序代码使用 SetBit 函数将布尔型变量 bStatus 的值置 1，并将所得结果与原始 bSaved 
值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatus")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Set value
bValue=0
myTag.Value=bValue
 
'Save current value
bSaved=bValue
 
'Set Bit
SetBit myTag
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "&bSaved &Chr(13)&"New Value: "&bValue
myOutputField.Text=strResult
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//Programming language: C
{
BOOL bStatus = 0;
BOOL bSaved = bStatus;
 
//Set bit
  SetBit (bStatus);
 
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",bStatus, bSaved); 
...
}

置位变量中的位 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将给定变量中的一个位设置为 1（真）。       
在改变了给定位之后，系统函数将整个变量传送回 PLC。但是并不检查变量中的其它位是否

同时改变。在所示变量被传回 PLC 之前，操作员和 PLC 对该变量只有只读权限。

说明

如果 PLC 支持 BOOL 型变量，不要使用该系统函数。而使用系统函数“置位”。

在函数列表中使用

置位变量中的位（变量，位）

在用户自定义函数中使用

SetBitInTag Tag, Bit
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

要将其中的一个位设置为 1（真）的变量。
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位

要设置为 1（真）的位的编号。

在用户自定义函数中使用此系统函数时，无论使用何种 PLC，指定变量中的位都是从右向左

计数。计数从 0 开始。

说明

要实现可靠的功能，必须保证与实际过程值一起使用的变量的更新。因此，应在 I/O 域中组

态变量或将系统函数分配给画面对象（如按钮）。

如果为系统函数组态了短事件（如激活报警），则只能通过设置连续读取的变量访问实际过

程值。

示例

以下程序代码会将 bStatusWord 变量中指定的 bitposition 位置 1，并将所得结果与原始 
bSaved 值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, bitposition, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatusWord")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Save current value
bValue=myTag.Value
bSaved=bValue
 
'Set Bit in tag
bitposition=1
SetBitInTag "bStatusWord", bitposition
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "& bSaved & "New Value: " & bValue
myOutputField.Text=strResult
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//Programming language: C
{
 
BYTE bSaved;
BYTE bitposition = 1;
 
bSaved = GetTagByte("bStatusWord");
 
//Reset bit in bitposition
SetBitInTag ("bStatusWord", bitposition);
 
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",GetTagByte("bStatusWord"), bSaved); 
  
}

参见

置位 (页 1699)

按下键时置位 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

只要用户按下已组态的键，给定变量中的位即设置为 1（真）。     
在改变了给定位之后，系统函数将整个变量传送回 PLC。 但是并不检查变量中的其它位是否

同时改变。 在所示变量被传回 PLC 之前，操作员和 PLC 对该变量只有只读权限。 应仅使用

此系统函数访问布尔型变量，以避免发生同时访问相同变量的问题。 

说明

即使该键保持按下状态，与事件“释放”有关的所有函数均将通过为某个键所组态的画面变

化来立即执行。

如果为某个功能键组态了系统函数“按下键时置位”，则该位在画面改变后将立即复位。 该
动作是必需的，因为在画面改变后键赋值也发生了变化。

如果 PLC 支持 BOOL 型变量，不要使用该系统函数。 而使用系统函数“置位”。

在函数列表中使用

按下键时置位（变量，位）
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在用户自定义函数中使用

-

参数

变量

要将其中的一个位暂时设置为 1（真）的变量。 只要 PLC 允许，可以仅使用 BOOL 类型的变

量。

位

要暂时设置为 1（真）的位的编号。

说明

要实现可靠的功能，必须保证与实际过程值一起使用的变量的更新。 因此，应在 IO 域中组

态变量或将函数分配给画面元素（如按钮）。

如果为函数组态了短事件（如报警的激活），则只能通过设置连续读取的变量访问实际过程

值。

参见

置位 (页 1699)

打印 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

截屏 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

通过连接到 HMI 设备的打印机来打印当前显示在 HMI 设备上的画面。       
同时打印已打开的窗口。

说明

从 Windows 操作系统的当前设置中获取打印机设置。
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在函数列表中使用

截屏

在用户自定义函数中使用

PrintScreen
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

--

打印报告 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

通过连接到 HMI 设备的打印机来打印给定的报表。报表将按 HMI 设备上所设置的语言进行

打印。       

说明

如果在使用系统函数打印日志数据时关闭运行系统，则运行系统停止后，将立即停止向报告

传送数据。

在函数列表中使用

打印报告（报表）

在用户自定义函数中使用

PrintReport Report
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1705



参数

报表

要打印的报表的名称。

说明

如果已经使用“函数列表”对话框为“PrintReport”函数设置了一个新的报表，则在编译时将

显示以下警告：”报表“Report_1”没有打印页。

要对该警告采取纠正措施，请通过项目视图打开“Report_1”，然后重新编译该项目。

设置报警报告模式 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

确定是否将报警自动报告到打印机上。       

在函数列表中使用

设置报警报告模式（模式）

在用户自定义函数中使用

SetAlarmReportMode Mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

模式

确定报警是否自动报告到打印机上：

0 (hmiDisablePrinting) = 报表关闭：报警不自动打印。

1 (hmiEnablePrinting) = 报表打开：报警自动打印。

-1 (hmiToggle) = 切换：在两种模式之间切换。
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设置 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

获取 PLC 模式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

评估所连 PLC 的当前状态。

只能为以下 PLC 组态系统函数“获取 PLC 模式”：

• SIMATIC S7-1200
• SIMATIC S7-1500

在函数列表中使用

获取 PLC 模式 (连接, 模式)

在用户自定义函数中使用

-

参数

连接

PLC 和 HMI 设备的连接。

模式

评估所连 PLC 的状态。请选择合适的用户变量进行评估。

4 STOP 在“STOP”操作状态下，不执行用户程序。

6 STARTUP CPU 处于“STARTUP”操作状态，例如重启后。

8 RUN 在“RUN”操作状态下，执行循环、时间驱动和中断驱动的程序段。

9 RUN-
Redundant

在“RUN-Redundant”操作状态下，两个 CPU 将同步执行用户程序。

10 HOLD 通过在单步模式中在测试块中设置断点，转入“HOLD”操作模式。
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设置显示模式 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

改变运行系统软件所在运行的屏幕设置。       
运行系统软件在缺省情况下以全屏模式运行。Windows 任务切换将被禁用。

在函数列表中使用

设置显示模式（布局）

在用户自定义函数中使用

SetDisplayMode Display_mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

显示模式

确定运行系统软件所在运行的屏幕设置。

1 (hmiScreenFull)：全屏：画面的标题栏不可见

2 (hmiScreenMaximized)： 大化 (Maximized)
3 (hmiScreenRestore)：恢复：使用上次采用的画面设置。只有窗口显示为 小化或 大化

时，才能使用该布局。

4 (hmiScreenMinimized)： 小化

5 (hmiScreenAutoAdjust)：自动：设置窗口大小以显示其中的所有画面对象。

6 (hmiScreenOnTop):前景；根据 Windows 设置，窗口在前景中显示或与窗口相关的任务栏

上的程序图标闪烁。设置可以在 Windows 组态中改变，并适用于所有 Windows 应用程序。

设置设备模式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

切换 HMI 设备上的操作模式。可以有下列操作类型：“在线”、“离线”和“加载”。
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在函数列表中使用

设置设备模式（操作模式）

在用户自定义函数中使用

SetDeviceMode Operating_mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

操作模式

指定 HMI 设备的运行模式。对于使用 Windows CE 的设备，数据类型 BOOL 的变量不支持该

参数。

0 (hmiOnline) = 在线：建立至 PLC 的连接。始终在该过程中设置已组态的连接状态。不考

虑在运行系统中 近使用的状态。

1 (hmiOffline) = 离线：断开至 PLC 的连接。

2 (hmiTransfer) = 加载：项目可以从组态计算机传送到 HMI 设备。

说明

如果使用 PC 作为 HMI 设备，在“加载”后切换工作模式时，运行系统软件将退出。

参见

设置连接模式 (页 1713)

设置屏幕键盘模式 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

允许或禁止 HMI 设备上屏幕键盘的自动显示。       
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该系统函数也可用于避免显示画面键盘，因为外部键盘已连接到 HMI 设备。

说明

要在 HMI 设备而不是触摸面板设备上启用系统函数“设置屏幕键盘模

式”(“SetScreenKeyboardMode”)，请在设备设置的“运行系统设置”对话框中选择“使用画

面键盘”复选框。

在函数列表中使用

设置屏幕键盘模式（模式）

在用户自定义函数中使用

SetScreenKeyboardMode Mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

模式

确定隐藏还是显示屏幕键盘：

0 (hmiOff) = 关：隐藏屏幕键盘

1 (hmiOn) = 开：显示屏幕键盘

-1 (hmiToggle) = 切换：在两种模式之间切换。

设置 PLC 日期时间 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

更改所连 PLC 的日期和时间  
只能为以下 PLC 组态系统函数“SetPLCDateTime”：
• SIMATIC S7-1200
• SIMATIC S7-1500

在函数列表中使用

设置 PLC 日期时间（连接，时间）

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1710 系统手册, 11/2022, 在线文档



在用户自定义函数中使用

-

参数

连接

PLC 和 HMI 设备的连接。

时间

将 HMI 设备的日期和时间传送至 PLC。PLC 应用 HMI 设备的日期和时间。

设置 PLC 模式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

只能为以下 PLC 组态系统函数“SetPLCMode”：
• SIMATIC S7-1200
• SIMATIC S7-1500

在函数列表中使用

设置 PLC 模式（连接，模式）

在用户自定义函数中使用

-

参数

连接

PLC 和 HMI 设备的连接。

模式

指定 PLC 的工作模式：

4 STOP 在“STOP”操作状态下，不执行用户程序。

8 RUN 在“RUN”操作状态下，执行循环、时间驱动和中断驱动的程序段。

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1711



参见

SystemDiagnosticViewUpdatePlcBuffer (页 1755)

设置语言 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

切换 HMI 设备上的语言。所有组态的文本和系统事件以新设置的语言显示在 HMI 设备上。       

在函数列表中使用

设置语言（语言）

在用户自定义函数中使用

SetLanguage Language
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

语言

确定在 HMI 设备上设置了哪种语言。有下列规范：

• -1 (hmiToggle) = 切换：切换到下一种语言。组态期间在“项目语言”编辑器中确定顺序。

• 在“运行系统设置”编辑器的“语言和字体”中定义的编号。切换到带有给定编号的语言。

• 在“运行系统设置”编辑器的“语言和字体”中定义的语言。

• 按照 VBScript5 参考的语言缩写：这样可切换到与指定语言代码相对应的语言，例如“de-
DE”表示德语（德国）或“en-US”表示英语（美国）。

在 VBScript 基本信息的主题“区域图标识号 (LCID) 图”下具有语言缩写总览。
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设置连接模式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

连接或断开给定的连接。       

说明

只有在 HMI 设备上设置了“在线”操作模式后，才能与 PLC 建立连接。使用系统函数“设

置设备模式”。

如果连接是在“离线”模式下加载的，则每次模式切换为“离线”时，都将再次关闭连接。

要在切换为“在线”模式后重新建立连接，需将连接再次设为“在线”模式。

在函数列表中使用

设置连接模式（模式，连接）

在用户自定义函数中使用

SetConnectionMode Mode, Connection
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

模式

指定是建立还是断开至 PLC 的连接。对于使用 Windows CE 的设备和 Runtime Advance，数

据类型 BOOL 的变量不支持该参数。

0 (hmiOnline) = 在线：建立连接。

1 (hmiOffline) = 离线：断开连接。

连接

与 HMI 设备相连的 PLC。在连接编辑器中指定 PLC 的名称。
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在用户自定义函数中多次使用系统函数

如果将“设置连接模式”系统函数用于不同的连接，则可能无法正确执行所有系统函数。为

防止出现此类情况，请执行以下步骤：

1. 使用起始值“0”创建变量。

2. 在 HMI 变量的“数值更改”事件上组态“设置连接模式”系统函数。例如，如果要断开三个
连接，则必须组态该系统函数三次。

3. 在用户自定义函数中，将“对位取反”系统函数应用于 HMI 变量。

应用实例

此系统函数的两个典型应用实例如下：

• 测试

只要没有 PLC 与 HMI 设备相连，在 HMI 设备上进行测试期间将不会有错误消息输出。如

果 HMI 设备与 PLC 相连，则它与 PLC 的连接可通过按键来建立。

• 调试

要为一个系统组态多个 PLC。首先，将除一个之外的所有 PLC 组态为“离线”。调试第

一个 PLC 之后，可通过按键来建立与其它所有 PLC 的连接。用这种方法，可以依次启动

其它 PLC。

设置 Web 访问 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

确定使用 Internet 对运行系统应用程序的访问模式。       

在函数列表中使用

设置 Web 访问 (访问模式)

在用户自定义函数中使用

-

参数

Access mode
确定对运行系统应用程序的访问模式：
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-1 (hmiToggle) = 切换： 在两种模式之间切换。

0 (hmiReadOnly) = 只读。

1 (hmiReadWrite) = 读写。

更改连接 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

断开与当前所用 PLC 的连接，并其它地址的 PLC 建立连接。新连接的 PLC 必须属于同一种设

备类别（S7-300、S7-400 等）。 

说明

更改为其它地址时，需确保该地址未被其它 HMI 设备使用。

支持以下地址类型：

• IP 地址

• MPI 地址

支持以下 PLC 类型：

• SIMATIC S7 300/400
• SIMATIC S7 200
• SIMATIC S7 1200（设备版本 高为 V11）
• SIMATIC S7 LOGO!
• SIMATIC S7-NC
• SIMOTION

在函数列表中使用

更改连接（连接，地址，插槽，机架）

在用户自定义函数中使用

ChangeConnection Connection, Address, Slot, Rack
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。
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参数

连接

断开的连接的名称。该名称在组态时设置，例如，在“连接”编辑器中设置。

地址

要建立连接的 PLC 的 MPI/PROFIBUS 或 IP 地址。

说明

通过变量设置地址。对象列表显示所有数据类型的变量。仅选择下列数据类型的变量：

• 以太网连接：“String”数据类型

• MPI 连接：“Int”数据类型

插槽

要建立连接的 PLC 的插槽。

机架

要建立连接的 PLC 的机架。

应用示例

要在多台机器上操作一台 HMI 设备，则需在项目中组态一个控制器。更换 PLC 时，需要先

断开与在用 PLC 的连接。然后重新建立与具有其它地址参数的新的 PLC 的连接。此时，从新

控制器将更新该连接中的所有变量。

默认情况下，使用创建项目时指示的 PLC。
1. 在“连接”编辑器中输入 PLC 的名称和地址。

2. 在过程画面中组态一个按钮。

3. 对“按下”事件组态系统函数“更改连接”。

4. 输入连接名称和 PLC 地址作为参数。

更改连接 EIP (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

断开与当前使用的 Allan Bradley 控制器的连接，并与运行系统中的另一个 Allan Bradley 控
制器建立连接。“EIP”代表“Ethernet/IP”。
新连接的控制器必须属于同一设备类别 (Allen Bradley)。 
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对于要建立的连接，要连接的控制器的 CPU 类型必须与已连接的控制器 CPU 类型匹配，例如，

两个控制器的 CPU 类型均为“SLC/Micrologix PLC”。 

说明

更改为另一个地址时，确保该地址尚未被其它 HMI 设备使用。

支持以下地址类型：

• IP 地址

在函数列表中使用

更改连接 EIP（连接，地址，通信路径）

在用户自定义函数中使用

ChangeConnectionEIP Connection, Address, Communication_path
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

连接

断开的连接的名称。该名称在组态时设置，例如，在“连接”编辑器中设置。

地址

正在连接的控制器的 IP 地址。

说明

通过变量设置地址。对象列表显示所有数据类型的变量。仅选择数据类型为“字符串”的变

量。

说明

存储的 IP 地址必须由 4 个十进制数字组成，取值范围介于 0 到 255 之间。

通信路径

从以太网模块到正在连接的控制器的 CIP 路径。

可使用字符串变量或“字符串”数据类型的 HMI 变量来指定通信路径。 
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应用示例

想要在多台机器上操作一台 HMI 设备。为此，请在项目中组态一个 PLC。当切换 PLC 时，断

开与正在使用的 PLC 的连接。然后重新建立与具有其它地址参数的新的 PLC 的连接。此时，

该连接的所有变量均从新的 PLC 更新。

1. 在“连接”编辑器中输入 PLC 的名称和地址。

2. 在过程画面中组态一个按钮。

3. 对“按下”事件组态系统函数“ChangeConnectionEIP”。
4. 输入连接名称和 PLC 地址作为参数。

显示画面的函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

调整对比度 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将 HMI 设备的显示对比度改变一个级别     

在函数列表中使用

调整对比度（调整）

在用户自定义函数中使用

-

参数

调整

指定如何更改对比度：

0 (hmiDecrease) = 降低: 降低一级对比度。

1 (hmiIncrease) = 增加： 增加一级对比度。

应用实例

目的

需要两个按钮分别用来增加画面对比度和降低画面对比度。
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有关组态的注意事项

对“按下”事件组态两个按钮并组态系统函数“AdjustContrast”。 分配参数“Increase”和
“Decrease”。

HMI 设备上的操作步骤

在运行时按下其中一个按钮时，将增加或降低一级对比度。

参见

注销 (页 1678)

校准触摸屏 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

调用用于校准触摸屏幕的程序。       
在校准过程中，将会提示触摸屏幕显示上的五个位置。在 30 秒内触摸屏幕显示以确认校准

过程。如果在该时间间隔内没有完成校准，校准设置被放弃。用户提示为英语。

首次启动 HMI 设备时使用该系统函数。

说明

系统函数将重置方向键。

在函数列表中使用

校准触摸屏

在用户自定义函数中使用

CalibrateTouchScreen
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

--

说明

系统函数“校准触摸屏”无法仿真。

设置声音信号 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HMI 设备上组态触摸屏操作的声反馈。       

说明

在断开状态下建立的组态将在重启 HMI 设备时重新建立。

在函数列表中使用

设置声音信号（音量）

在用户自定义函数中使用

SetAcousticSignal Volume
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

音量

确定声音信号是否发出以及发出多大的声响：

-1 (hmiToggle) = 切换：对发出的声音信号进行如下切换：静音 > 轻声 > 高声。

0 (hmiMuted) = 静音：没有声音信号

1 (hmiQuiet) = 安静：较轻的声音信号

2 (hmiLoud) = 响亮：较响的声音信号

使用系统函数和运行系统脚本
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设置亮度 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

确定显示亮度。       

说明

在控制面板/启动中心中设置的组态在重启 HMI 设备时将重新建立。

对于第二代基本面板、移动面板和精智面板：

系统函数“SetBrightness”的值可设为 0% 到 100%。设置值将传送到 HMI 设备。可在“启动

中心 > 设置 > 显示”(Start Center > Settings > Display) 中查看和编辑 HMI 设备的亮度设置。

HMI 设备支持 10% 到 100% 范围内的亮度设置。

如果为系统函数“SetBrightness”分配值 0%，默认情况下运行系统将关闭 HMI 设备的显示屏。

操作员触摸显示屏，显示屏将切换至上一个亮度设置。

如果为系统函数“SetBrightness”分配的值介于 1% 和 10% 之间，同时操作员在“启动中

心”(Start Center) 打开了显示屏设置，亮度将复位为 10%。

在函数列表中使用

设置亮度（值）

在用户自定义函数中使用

SetBrightness Value
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

值

新亮度值。 
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设置背光色 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

定义按钮的背景色。     

说明

在断开状态下建立的组态将在重启 HMI 设备时重新建立。

在函数列表中使用

设置背光色（数值）

在用户自定义函数中使用

-

参数

值

定义按钮的背景色：

0 (hmiWhite) = 白色： 无色 
1 (hmiGreen) = 绿色： 绿色

2 (hmiYellow) = 黄色： 黄色

3 (hmiRed) = 红色： 红色

获取亮度值 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

读取亮度值。

       

在函数列表中使用

获取亮度值(Brightness)
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在用户自定义函数中使用

GetBrightness Brightness
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

亮度

要写入值的变量。 

HTML 浏览器的函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

HTML 浏览器停止 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

执行 HTML 浏览器的“停止”功能。     

在函数列表中使用

HTML 浏览器停止（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名。

HTML 浏览器向下滚动 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HTML 浏览器中向下滚动。
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在函数列表中使用

HTML 浏览器向下滚动（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名称。

HTML 浏览器刷新 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

执行 HTML 浏览器的“刷新”功能。     

在函数列表中使用

HTML 浏览器刷新（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名。

HTML 浏览器向上滚动 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HTML 浏览器中向上滚动。
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在函数列表中使用

HTML 浏览器向上滚动（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名称。

HTML 浏览器放大 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HTML 浏览器显示画面中放大一个缩放级别。

在函数列表中使用

HTML 浏览器放大（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名称。

HTML 浏览器缩小 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HTML 浏览器显示画面中缩小一个缩放级别。
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在函数列表中使用

HTML 浏览器缩小（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名称。

HTML 浏览器向左滚动 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HTML 浏览器中向左滚动。

在函数列表中使用

HTML 浏览器向左滚动（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名称。

HTML 浏览器向右滚动 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HTML 浏览器中向右滚动。
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在函数列表中使用

HTML 浏览器向右滚动（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名称。

HTML 浏览器向上翻页 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

使光标在 HTML 浏览器中逐页向上移动。     

在函数列表中使用

HTML 浏览器向上翻页 (画面对象)

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名称。

HTML 浏览器向下翻页 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

使光标在 HTML 浏览器中逐页向下移动。
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在函数列表中使用

HTML 浏览器向下翻页 (画面对象)

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名称。

HTML 浏览器主页 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

切换至为 HTML 浏览器存储的起始页面。     

在函数列表中使用

HTML 浏览器主页（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名称。

HTML 浏览器前进 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

执行 HTML 浏览器的“前进”功能。     
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在函数列表中使用

HTML 浏览器前进（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名。

HTML 浏览器后退 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

执行 HTML 浏览器的“后退”功能。     

在函数列表中使用

HTML 浏览器后退（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要执行该命令的 HTML 浏览器的对象名。
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趋势视图的函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

趋势视图向前滚动 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在趋势视图中向右滚动一个显示宽度。     

在函数列表中使用

趋势视图向前滚动（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中进行前滚的趋势视图的名称。

趋势视图向后滚动 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在趋势视图中回滚一个显示宽度。     

在函数列表中使用

趋势视图向后滚动（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-
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参数

画面对象

在其中进行回滚的趋势视图的名称。

趋势视图扩展 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

减少在趋势视图中显示的时间段。     

在函数列表中使用

趋势视图扩展（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要在其中减少显示时间的趋势视图的名称。

趋势视图压缩 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

增加在趋势视图中显示的时间段。     

在函数列表中使用

趋势视图压缩（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

要增加显示时间段的趋势视图的名称。

趋势视图左标尺 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在趋势视图中向后(左)移动标尺。     

说明

为了能够移动标尺，必须将标尺打开。 可以使用系统函数“趋势视图设置标尺模式”实现

此操作。

在函数列表中使用

趋势视图左标尺（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要在其中向后移动标尺的趋势视图的名称。

参见

趋势视图设置标尺模式 (页 1733)
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趋势视图右标尺 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在趋势视图中向前(右)移动标尺。     

说明

为了能够移动标尺，必须将标尺打开。 可以使用系统函数“趋势视图设置标尺模式”实现

此操作。

在函数列表中使用

趋势视图右标尺（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要在其中前移标尺的趋势视图名称。

参见

趋势视图设置标尺模式 (页 1733)

趋势视图设置标尺模式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在趋势视图中隐藏或显示标尺。 标尺显示与 X 值相关联的 Y 值。     

说明

要确保显示标尺，必须激活趋势视图属性中的“显示标尺”(Show ruler) 设置。
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在函数列表中使用

趋势视图设置标尺模式（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要在其中隐藏或显示标尺的趋势视图名称。

参见

趋势视图右标尺 (页 1733)
趋势视图左标尺 (页 1732)

趋势视图启动停止 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

停止或继续趋势视图中的趋势记录。     

在函数列表中使用

趋势视图启动停止（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要开始或停止其中的趋势记录的趋势视图的名称。
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趋势视图返回到开始位置 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在趋势视图中向后滚动到显示范围的开始处。     

在函数列表中使用

趋势视图返回到开始位置（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中滚动到显示范围开始处的趋势视图的名称。

参见

用于 Runtime Advanced 的系统函数 (页 1624)

PDF 视图的函数 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

PDF 向下滚动 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中向下滚动 PDF 文件。

在函数列表中使用

PDF 向下滚动（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 向上滚动 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中向上滚动 PDF 文件。

在函数列表中使用

PDF 向上滚动（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 适合宽度 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

使 PDF 文件的显示适合 PDF 视图窗口的宽度。

在函数列表中使用

PDF 适合宽度 (画面对象)

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 适合高度 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

使 PDF 文件的显示适合 PDF 视图窗口的高度。

在函数列表中使用

PDF 适合高度 (画面对象)

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 转到第一页 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中切换至 PDF 文件的第一页。

在函数列表中使用

PDF 转到第一页（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 转到 后一页 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中切换至 PDF 文件的 后一页。

在函数列表中使用

PDF 转到 后一页（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 转到下一页 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中切换至 PDF 文件当前页的下一页。

在函数列表中使用

PDF 转到下一页（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 转到指定页 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中切换至 PDF 文件页码框中输入的页。

在函数列表中使用

PDF 转到指定页（画面对象，页面）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

页面

PDF 文档中所显示的页面。

PDF 转到上一页 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中切换至 PDF 文件当前页的上一页。

在函数列表中使用

PDF 转到上一页（画面对象）

使用系统函数和运行系统脚本
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在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 放大 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中将 PDF 文件的显示画面放大一个缩放级别。

在函数列表中使用

PDF 放大（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 缩小 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中将 PDF 文件的显示画面缩小一个缩放级别。

在函数列表中使用

PDF 缩小（画面对象）

使用系统函数和运行系统脚本
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在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 向左滚动 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中向左滚动 PDF 文件。

在函数列表中使用

PDF 向左滚动（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 向右滚动 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中向右滚动 PDF 文件。

在函数列表中使用

PDF 向右滚动（画面对象）

使用系统函数和运行系统脚本
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在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PDF 缩放到原始尺寸 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 PDF 视图中将 PDF 文件的显示画面切换至原始尺寸。

在函数列表中使用

PDF 缩放到原始尺寸（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的 PDF 视图的名称。

PLC 代码视图的函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

激活 PLC 代码查看器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将画面切换到包含 PLC 代码视图的特定画面。PLC 代码视图显示了相关程序段的程序代码。 
组态 GRAPH 概览的“单击 PLC 代码视图按钮”(Click PLC code view button) 事件或某个按钮

的事件所触发的 激活 PLC 代码视图 系统函数。

使用系统函数和运行系统脚本
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GRAPH 概览中的画面切换

组态 GRAPH 概览的“单击 PLC 代码视图按钮”(Click PLC code view button) 事件所触发的此

系统函数，以在 PLC 代码视图中显示 GRAPH 步顺控程序。如果没有错误处于未决状态，则

会显示 GRAPH 步顺控程序的顺序。 
如果出现一个错误，则在跳过故障步后，会在 PLC 代码视图中显示故障步。如果出现多个错

误，则会在跳过相关步后显示顺控程序的第一个故障步。如果更正了该错误，则会自动在视

图中显示下一个故障步。在详细视图中，会根据错误类型显示转换或互锁。

通过报警进行画面切换

组态某个按钮的事件所触发的该系统函数。如果在运行系统中按下该按钮，则此系统函数会

检查在所组态报警视图中 后选择的报警是监控报警还是 GRAPH 报警。如果该报警可进行

跳转，则会通过相应的程序代码打开组态的 PLC 代码视图。

对于以下监控报警，可从报警视图中的报警跳转至 PLC 代码视图：

•  对于全局监控，仅限互锁监控（互锁）

•  对于局部监控，则针对输入参数的所有基本监控

有关监控的更多信息，请参见“编程 PLC > 通过 ProDiag 监控机器和工厂”(Programming PLC 
> Supervising machinery and plants with ProDiag) 部分。

对于所有 GRAPH 报警，均可跳转至 PLC 代码视图。跳转后，GRAPH 顺控程序和故障步会显

示在 PLC 代码视图中。

如果同一步的监控报警和互锁报警同时处于未决状态，则无论已选择监控报警还是互锁报警，

触发 PLC 代码视图中的系统函数后，始终首先显示互锁网络。

从监控报警跳转到 PLC 代码视图时，如果在函数块中使用支持的本地操作符，则实例名称必

须符合以下命名约定：<FB-Name>_DB。
仅在使用全局操作符时，才能跳转到函数块或组织块。

说明

不支持与报警缓冲区或报警日志相关的跳转。       

在函数列表中使用

激活 PLC 代码视图（画面名称，画面对象）

在用户自定义函数中使用

ActivatePLCCodeView Screen_name, Object_name

使用系统函数和运行系统脚本
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如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

说明

要通过“激活 PLC 代码视图”系统函数跳转到 GRAPH 顺控程序，GRAPH 块的版本 低须为 
V3.0。

说明

在 VB 脚本中使用系统函数“激活 PLC 代码视图”不会影响 GRAPH 概览。

参数

画面名称

包含 PLC 代码视图的画面的名称。

说明

不支持将画面切换到弹出画面或滑入画面。

画面对象

PLC 代码视图的对象名称。

PLC 代码视图移动滚动条 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

在 PLC 代码视图下移动滚动条。使用该系统函数，用户可访问指定绘图区内的 多六个滚动

条。

在函数列表中使用

PLC 代码视图移动滚动条 (画面对象,区域,方向)

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

PLC 代码视图的名称。

区域

滚动条的移动区域：

绘图区

符号表 
详细视图

方向

滚动条的移动方向

左侧

右侧

顶部

底部

PLC 代码视图详细视图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

在选定的 PLC 代码视图中显示详细视图。

在函数列表中使用

PLC 代码视图详细视图（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

PLC 代码视图的名称。

使用系统函数和运行系统脚本
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PLC 代码视图下一个网络 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

在 PLC 代码视图中导航至下一个网络。

在函数列表中使用

PLC 代码视图下一个网络（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

PLC 代码视图的名称。

PLCCodeViewStepMode (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

在 PLC 代码视图中，在手动和自动步进选择之间切换，实现主动步进。

在函数列表中使用

PLCCodeViewStepMode (画面对象)

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

PLC 代码视图的名称。

使用系统函数和运行系统脚本
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PLC 代码视图符号 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

显示 PLC 代码视图中网络的符号区域。

在函数列表中使用

PLC 代码视图符号（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

PLC 代码视图的名称。

PLC 代码视图转换互锁 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

在 PLC 代码视图中，在转换和互锁网络画面间切换。

在函数列表中使用

PLC 代码视图转换互锁 (画面对象)

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

PLC 代码视图的名称。

使用系统函数和运行系统脚本
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PLCCodeViewActualOrTriggerValues (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

在 PLC 代码视图中，在实际值和初始值的显示画面之间进行切换。 

说明

初始值采集要求

初始值采集仅适用于 GRAPH 函数块 V4.0 及更高版本。 
必须在 GRAPH 块的属性中选择“实际值采集”(Actual value acquisition) 复选框才能采集初

始值。

在函数列表中使用

PLCCodeViewActualOrTriggerValues（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

PLC 代码视图的名称。

PLC 代码视图放大 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

放大 PLC 代码视图的网络区域中的网络视图。

在函数列表中使用

PLC 代码视图放大（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

PLC 代码视图的名称。

PLC 代码视图缩小 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

缩小 PLC 代码视图的网络区域中的网络视图。

在函数列表中使用

PLC 代码视图缩小（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

PLC 代码查看器的名称。

PLC 代码视图上一个网络 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

在 PLC 代码视图中导航至上一个网络。

在函数列表中使用

PLC 代码视图上一个网络（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

PLC 代码视图的名称。

PLCCodeDisplayMonitoringOrFBCall (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

在组态有监视的单个网络显示画面和 PLC 代码显示中的整个函数块显示画面之间切换。 

在函数列表中使用

PLCCodeDisplayMonitoringOrFBCall（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

PLC 代码查看器的名称。

参见

用于 Runtime Advanced 的系统函数 (页 1624)
用于精智面板的系统函数 (页 1607)

SmartClient 显示的函数 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

智能客户端视图刷新 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

更新 Sm@rtClient 视图中显示的内容。     

使用系统函数和运行系统脚本
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在函数列表中使用

智能客户端视图刷新（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发命令的 Sm@rtClient 视图的名称。

智能客户端视图只读关闭 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 Sm@rtClient 视图中将只读访问设置为“关”。     
该设置允许对远程 HMI 设备进行操作。“SmartClientViewReadOnlyOn”系统函数用于再次打

开只读访问。

在函数列表中使用

智能客户端视图只读关闭（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发命令的 Sm@rtClient 视图的名称。

使用系统函数和运行系统脚本
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智能客户端视图只读打开 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 Sm@rtClient 视图中将只读访问设置为“开”。     
该设置只允许对远程 HMI 设备进行监视。 “SmartClientViewReadOnlyOff”系统函数用于再次

关闭只读访问。

在函数列表中使用

智能客户端视图只读打开 (画面对象

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发命令的 Sm@rtClient 视图的名称。

智能客户端视图断开连接 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 Sm@rtClient 视图中执行“Disconnect”命令。     
当不能使用画面对象的集成按钮时使用该系统函数。 

在函数列表中使用

智能客户端视图断开连接（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

在其中触发命令的 Sm@rtClient 视图的名称。

智能客户端视图连接 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在 Sm@rtClient 视图中执行“Connect”命令。     
当不能使用画面对象的集成按钮时使用该系统函数。Sm@rtClient 与组态的 HMI 设备建立连

接。

说明

如果 Sm@rtClient 之前尚未接受服务器证书，则无法使用系统函数

“SmartClientViewConnect”在 Sm@rtClient 与 Sm@rtServer 之间建立加密连接。要在 
Sm@rtClient 与 Sm@rtServer 之间建立加密连接，请使用在运行系统的 Sm@rtClientView 中
组态的“连接”(Connect) 按钮。

在函数列表中使用

智能客户端视图连接（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发命令的 Sm@rtClient 视图的名称。

智能客户端视图离开 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

退出 Sm@rtClient 并返回 HMI 设备操作。     

使用系统函数和运行系统脚本
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保持在 Sm@rtClient 视图中组态的 HMI 设备的连接。

在函数列表中使用

智能客户端视图离开（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发命令的 Sm@rtClient 视图的名称。

系统诊断视图的函数 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

激活系统诊断视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

激活系统诊断视图。系统诊断视图可显示相关设备的详细视图。       

在函数列表中使用

激活系统诊断视图（画面名称，画面对象）

在用户自定义函数中使用

ActivateSystemDiagnosticsView Screen_name, Object_name
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

画面名称

系统诊断视图中包含的画面的名称。

使用系统函数和运行系统脚本
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画面对象

系统诊断视图的对象名称。

SystemDiagnosticViewUpdatePlcBuffer (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

在系统诊断视图中刷新 PLC 诊断缓冲区中的数据。 

在函数列表中使用

SystemDiagnosticViewUpdatePlcBuffer (画面对象)

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

系统诊断视图的名称。

系统诊断视图详细视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

详细视图返回有关所选连接和未决错误的详细信息。     

在函数列表中使用

系统诊断视图详细视图（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

切换至详细视图的系统诊断视图的名称。

系统诊断视图后退 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

在系统诊断中打开视图，以显示诊断缓冲区的当前数据。     

在函数列表中使用

系统诊断视图后退（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

切换至详细视图的系统诊断视图的名称。

系统诊断视图设备视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

在系统诊断中打开视图，以显示所有可用连接。     

在函数列表中使用

系统诊断视图设备视图（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

使用系统函数和运行系统脚本
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参数

画面对象

系统诊断视图的名称。

系统诊断视图后退 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

在系统诊断中切换到更高级别的视图。 
• 如果在系统诊断视图中设置诊断缓冲区视图，该函数将打开设备视图。

• 如果在系统诊断视图中显示详细视图，该函数将打开诊断缓冲区视图。     

在函数列表中使用

系统诊断视图后退（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

系统诊断视图的名称。

显示系统诊断窗口 (Panels, Comfort Panels)

描述

隐藏或显示 HMI 设备上的系统诊断窗口。系统诊断视图只在精智面板和 WinCC Runtime 
Advanced 的全局画面中可用。       

在函数列表中使用

显示系统诊断窗口（画面对象）

使用系统函数和运行系统脚本
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在用户自定义函数中使用

ShowSystemDiagnosticsWindow Object_name
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

画面对象

要隐藏或显示的系统诊断窗口的名称。

报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

编辑报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

为所选报警或为 后选择的报警（进行了多重选择时）触发“编辑”事件。如果要编辑的报

警尚未确认，则在调用该系统函数时自动确认这些报警。

此系统函数只能用于功能键。

在函数列表中使用

编辑报警

在用户自定义函数中使用

EditAlarm
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

--

使用系统函数和运行系统脚本
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清除报警缓冲区 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

删除 HMI 设备报警缓冲区中的报警。       

说明

尚未确认的报警也被删除。

在函数列表中使用

清除报警缓冲区（报警类别编号）

在用户自定义函数中使用

ClearAlarmBuffer Alarm_class_number
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

报警类别编号

确定要从报警缓冲区中删除的报警：

0 (hmiAll) = 所有报警

1 (hmiAlarms) = 报警类别“错误”的报警

2 (hmiEvents) = 报警类别“警告”的报警

3 (hmiSystem) = 报警类别“系统事件”的报警

4 (hmiS7Diagnosis) = 报警类别“S7 诊断报警”的报警

说明

设备相关性

报警类别“Diagnosis Events”的报警在基本面板上不可用。

使用系统函数和运行系统脚本
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清除报警缓存 Protool (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

该系统函数用来确保兼容性。

它具有与系统函数“清除报警缓冲区”相同的功能，但使用旧的 ProTool 编号方式。       

在函数列表中使用

清除报警缓存 Protool（报警类别编号）

在用户自定义函数中使用

ClearAlarmBufferProtoolLegacy Alarm_class_number
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

报警类别编号

将要删除其消息的报警类别号：

-1 (hmiAllProtoolLegacy) = 所有报警

0 (hmiAlarmsProtoolLegacy) = 报警类别的报警“Errors”
1 (hmiEventsProtoolLegacy) = 报警类别的报警“Warnings”
2 (hmiSystemProtoolLegacy) = 报警类别的报警“System”
3 (hmiS7DiagnosisProtoolLegacy) = 报警类别的报警“Diagnosis Events”

说明

设备相关性

报警类别“Diagnosis Events”的报警在基本面板上不可用。

报警视图更新 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

更新增强的报警视图。     
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在函数列表中使用

报警视图更新（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

更新的报警视图的名称。

报警视图报警循环 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

为所选报警或为 后选择的报警（进行了多重选择时）触发 Loop-In-Alarm 事件。     
当不能使用 ActiveX 控件的集成按钮时，使用该系统函数。

随后可组态“报警回路”事件的系统函数。例如，可以切换到发生报警的过程画面。

说明

如果要编辑的报警尚未被确认，则在调用该系统函数时自动确认。

在函数列表中使用

报警视图报警循环（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发事件的报警视图的名称。
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报警视图确认报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

确认在给定报警视图中选择的报警。     
当不能使用 ActiveX 控件的集成按钮时，使用该系统函数。

在函数列表中使用

报警视图确认报警（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发事件的报警视图的名称。

报警视图中显示操作员注释 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

显示在给定报警视图中选定报警的已组态工具提示。     

在函数列表中使用

报警视图中显示操作员注释（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发事件的报警视图的名称。
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参见

用于 Runtime Advanced 的系统函数 (页 1624)

确认报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

确认选择的所有报警。       
该系统函数用于 HMI 设备没有 ACK 键时或报警视图的集成键不能使用的情况。

此系统函数只能用于功能键。

在函数列表中使用

确认报警

在用户自定义函数中使用

AcknowledgeAlarm
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。 更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

--

显示报警窗口 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

隐藏或显示 HMI 设备上的报警窗口。       

在函数列表中使用

ShowAlarmWindow (Object name, Display mode)

在用户自定义函数中使用

ShowAlarmWindow Object_name, Display_mode
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如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

对象名称

要隐藏或显示的报警视图的名称。

Display mode
确定隐藏或显示报警窗口：

0 (hmiOff) = 关：隐藏报警视图

1 (hmiOn) = 开：显示报警视图

-1 (hmiToggle) = 切换：在两种模式之间切换

显示系统报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

显示作为系统事件传递到 HMI 设备的参数的值。       

在函数列表中使用

显示系统报警（文本/值）

在用户自定义函数中使用

ShowSystemAlarm Text_or_value
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

文本/值
作为系统报警输出的文本或数值。
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配方 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

导出数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将一个配方的一条或全部数据记录导出到一个 CSV 文件或 TXT 文件中。       
为每个配方创建一个文件。

在函数列表中使用

导出数据记录（配方编号/名称，数据记录编号/名称，文件名称，覆盖，输出状态消息，处

理状态）

在用户自定义函数中使用

ExportDataRecords Recipe_number/name, Data_record number/name, File_name, 
Overwrite, Output_status_message, Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

配方编号/名称

要导出其数据记录的配方的编号或名称。如果要导出所有可用配方中的配方数据记录，则指定

“0”。

数据记录编号/名称

要导出的配方数据记录的编号或名称。如果要导出所有配方数据记录，则指定“0”。

文件名称

要向其导出配方数据记录的文件的名称。输入名称，包括存储位置和文件扩展名（*.csv 或 
*.txt），例如“C:\TEMP\Orange.csv”。如果文件夹不存在，则会在导出期间创建文件夹。
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如果没有完整输入文件名称，会根据已组态的配方响应：

• 如果组态了多个配方并且

仅指定一个文件名而没有指定存储路径，该文件将保存在系统目录中，例如

“C:\Documents and Settings\[User]”。
如果仅指定一个路径，未指定文件名，则文件名将根据相应的配方名自动创建。例如，这

要求已在指定文件夹中创建文件夹“D:\Data\”。如果未创建文件夹  "D:\Data"，文件夹名将

用作文件名前 ，例如 Data_配方名.csv。
• 如果仅组态了一个配方并且仅指定了一个路径且没有指定文件名， 

如果文件夹不存在，则创建带有文件夹名称的文件。然而，这没有文件扩展。

如果存在文件夹导出将带有错误消息而中止。

如果将存储卡用作存储位置，则按如下方式指定存储位置：“\StorageCard\<名称>”。
对于基本面板，输入以下形式的文件名：“\USB_X60.1\<名称>”

覆盖

确定是否覆盖具有相同名称的现有导出文件：

0 (hmiOverwriteForbidden) = 否：不覆盖导出文件。将不执行导出过程。

1 (hmiOverwriteAlways) = 是：覆盖导出文件，且不会出现确认提示。

2 (hmiOverwriteWithPrompting) = 需要确认：只有在确认后，才会覆盖导出文件。

输出状态消息

确定在导出后是否输出状态消息：

0 (hmiOff) = 关：不输出状态消息。

1 (hmiOn) = 开：输出状态消息。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。
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配方数据记录的导出格式

如果选择“.csv”作为导出文件的文件扩展名，则仅支持 ANSI 字符集中的有效字符。这也适用

于在十进制数字和列表元素中的分隔符。使用的分隔符在导出计算机的操作系统的国家/地
区设置中定义。

也可以为导出文件设置“Unicode text”（“.txt”）格式。此文件格式支持 WinCC 和 
WinCC Runtime 字符集。而且，使用的分隔符在导出计算机的操作系统的国家/地区设置中

指定。此文件格式始终使用列表元素中的制表符。

相应的文件导入功能也支持“.csv”和“.txt”(Unicode) 文件格式。       

应用示例

通过一个按键，导出所有数据记录。

有关组态的注意事项

将“导出数据记录”系统函数组态到所期望的键的“按下”事件中。传送下列参数：

• 配方编号/名称 = 1
• 数据记录编号/名称 = 0
• 文件名 = c:\temp\orange.csv（对于基本面板，则为“\USB_X60.1\orange.csv”）
• 覆盖 = 1
• 输出状态消息 = 1
也可以指定变量代替这些常数。根据组态，操作员可以在 I/O 域中输入所需值，也可以从 PLC 
读取。这样，操作员就可以确定要导出哪些配方数据记录。

HMI 设备上的操作步骤

一旦激活了该键，系统函数便被触发。对常数或变量进行判断。配方 1 中的所有数据记录导

出到 orange.csv 文件。如果该文件已经存在，将覆盖该文件。

在导出数据记录之后，输出一条系统事件。

导出带有校验和的数据记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

将配方的一条或所有数据记录导出为 CSV 文件，并对文件中的每行都生成校验和。       
为每个配方创建一个文件。
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在函数列表中使用

导出带有校验和的数据记录（配方编号/名称，数据记录编号/名称，文件名称，覆盖，输出

状态消息，处理状态）

在用户自定义函数中使用

ExportDataRecordsWithChecksum Recipe_number_or_name, Data_record 
number_or_name, File_name, Overwrite, Output_status_message, Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

配方编号/名称

要导出其数据记录的配方的编号或名称。如果要导出所有可用配方中的配方数据记录，则指定

“0”。

数据记录编号/名称

要导出的配方数据记录的编号或名称。如果要导出所有配方数据记录，则指定“0”。

文件名称

配方数据记录导出到的 CSV 文件的名称。输入路径和文件扩展名，例如

“C:\TEMP\Orange.CSV”。
如果要保存到存储卡中，则按如下方式指定存储位置：“\StorageCard\<文件名>”。
如果只定义了文件名而没有指定路径，则文件保存在运行系统启动的目录。如果在 Windows 
7 操作系统中没有启用对该目录的写权限，则文件将保存在用户目录的“VirtualStore”文件夹

中。

如果仅指定一个导出路径，则文件名将根据对应的配方名自动创建。例如，这要求已经创建

“D:\Temp\”目录。如果目录“ "D:\Temp"”不存在，则目录名将用作文件名的前 ，即 Temp_配
方名称.csv。

覆盖

确定是否覆盖具有相同名称的已存在的 CSV 文件：

0 (hmiOverwriteForbidden) = 否：不覆盖 CSV 文件。将不执行导出过程。

1 (hmiOverwriteAlways) = 是：不进行确认提示即覆盖 CSV 文件。

2 (hmiOverwriteWithConfirmation) = 需要确认：CSV 文件在确认后才被覆盖。
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输出状态消息

确定在导出后是否输出状态消息：

0 (hmiOff) = 关：不输出状态消息。

1 (hmiOn) = 开：输出状态消息。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

配方数据记录的导出格式

如果选择“.csv”作为导出文件的文件扩展名，则仅支持 ANSI 字符集中的有效字符。这也适用

于在十进制数字和列表元素中的分隔符。使用的分隔符在导出计算机的操作系统的国家/地
区设置中定义。

也可以为导出文件设置“Unicode text”（“.txt”）格式。此文件格式支持 WinCC 和 
WinCC Runtime 字符集。而且，使用的分隔符在导出计算机的操作系统的国家/地区设置中

指定。此文件格式始终使用列表元素中的制表符。

相应的文件导入功能也支持“.csv”和“.txt”(Unicode) 文件格式。

应用实例

用一个键来导出所有数据记录并指定校验和。

有关组态的注意事项

将“ExportDataRecordsWithChecksum”系统函数组态到所期望的键的“Press”事件中。传送下

列参数：

• 配方编号/名称 = 1
• 数据记录编号/名称 = 0
• 文件名称 = c:\temp\orange.csv
• 覆盖 = 1
• 输出状态消息 = 1

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1769



也可以指定变量代替这些常数。根据组态，操作员可以在 I/O 域中输入所需值，也可以从 PLC 
读取。这样，操作员就可以确定要导出哪些配方数据记录。

HMI 设备上的操作步骤

一旦激活了该键，系统函数便被触发。对常数或变量进行判断。配方 1 的所有数据记录导出

到 orange.csv 文件并指定校验和。如果该文件已经存在，将覆盖该文件。

在导出数据记录之后，输出一条系统事件。

导入数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明 
从一个 CSV 文件或 TXT 文件中导入配方的一条或全部数据记录。

指定路径时，将导入指定路径的所有记录。

说明

不检查导入文件是否一致

导入函数不检查 CSV 文件中的值在导出和导入之间是否仍然有效，例如，不检查这些值是

否仍在规定的限值内。

在函数列表中使用

导入数据记录（文件名称，数据记录编号/名称，覆盖，输出状态消息，处理状态）

在用户自定义函数中使用

ImportDataRecords File_name, Data_record_number_or_name, Overwrite, 
Output_status_message, Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

文件名称

要从中导入配方数据记录的文件的名称。还要指定存储位置和文件扩展名（*.csv 或 *.txt），

例如“C:\TEMP\Orange.csv”。 
对于基本面板，按如下方式指定文件名：“\USB_X60.1\<Name>”
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对于其它设备：如果将存储卡用作存储位置，则按如下方式指定存储位置：

“\StorageCard\<Name>”。
要导入所有配方数据记录，仅指定存储位置的路径，不指定文件名：“C:\TEMP\”。系统函数

将从该存储位置导入所有 CSV 文件。

数据记录编号/名称

要导入的配方数据记录的编号或名称。如果要导入所有的配方数据记录，则指定“0”。

覆盖

确定是否覆盖现有的配方数据记录：

0 (hmiOverwriteForbidden) = 否：不覆盖配方数据记录。将不执行导入过程。

1 (hmiOverwriteAlways) = 是：不进行确认提示即覆盖配方数据记录。

2 (hmiOverwriteWithPrompting) = 需要确认：配方数据记录在确认后才被覆盖。

输出状态消息

确定在导入后是否输出状态消息：

0 (hmiOff) = 关：不输出状态消息。

1 (hmiOn) = 开：输出状态消息。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，使用返回值，以确保在执行其它系统函数前此系统函数已

成功完成。

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

可组态的对象

对象 事件

变量 值改变

超出上限

超出下限

功能键（全局） 释放

按下
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对象 事件

功能键（局部） 释放

按下

画面 已加载

已清除

画面对象 按下

释放

单击

切换（或者拨动开关）

打开

关闭

启用

禁用

调度程序 到期

导入带有校验和的数据记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明 
从 CSV 文件导入配方的一个或全部带校验和的数据记录，并对校验和进行验证。

在函数列表中使用

导入带有校验和的数据记录（文件名称，数据记录编号/名称，覆盖，输出状态消息，处理

状态，verify checksum）

在用户自定义函数中使用

ImportDataRecordsWithChecksum File_name, Data_record_number_or_name, Overwrite, 
Output_status_message, Processing_status, Verify_checksum
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。
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参数

文件名称

要导入其配方数据记录的 CSV 文件的名称。输入路径和文件扩展名，例如

“C:\TEMP\Orange.CSV”。
如果要保存到存储卡中，则按如下方式指定存储位置：“\StorageCard\<FileName>”。
如果指定目录而不是单个的 CSV 文件，则会导入指定目录中的所有文件。

数据记录编号/名称

要导入的配方数据记录的编号或名称。如果要导入所有的配方数据记录，则指定“0”。

覆盖

确定是否覆盖现有的配方数据记录：

0 (hmiOverwriteForbidden) = 否：不覆盖配方数据记录。将不执行导入过程。

1 (hmiOverwriteAlways) = 是：不进行确认提示即覆盖配方数据记录。

2 (hmiOverwriteWithConfirmation) = 需要确认：配方数据记录在确认后才被覆盖。

输出状态消息

确定在导入后是否输出状态消息：

0 (hmiOff) = 关：不输出状态消息。

1 (hmiOn) = 开：输出状态消息。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，使用返回值，以确保在执行其它系统函数前此系统函数已

成功完成。

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

Verify checksum
确定在导入过程中是否应验证校验和：

0 (hmiFalse) = 否：不验证校验和。

1 (hmiTrue) = 是：验证校验和。
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加载数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将给定的配方数据记录从 HMI 设备的存储介质装载到配方变量中。例如，可使用该系统函

数在配方画面中显示配方数据记录。       
激活配方同步设置中的“同步配方视图和配方变量”(Synchronize recipe view and recipe tags) 
选项。如果此选项已禁用，则系统函数无效。 

在函数列表中使用

加载数据记录（配方编号/名称，数据记录编号/名称，处理状态）

在用户自定义函数中使用

LoadDataRecord Recipe_number_or_name, Data_record_number_or_name, 
Confirmation, Output_status_message, Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

配方编号/名称

要装载其配方数据记录的配方的编号或名称。

数据记录编号/名称

加载的配方数据记录的编号或名称。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。
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从 PLC 获取数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将所选配方数据记录从 PLC 传送到 HMI 设备的存储介质中。       

在函数列表中使用

从 PLC 获取数据记录（配方编号/名称，数据记录编号/名称，覆盖，输出状态消息，处理状态）

在用户自定义函数中使用

GetDataRecordFromPLC Recipe_number_or_name, Data_record_number_or_name, 
Overwrite, Output_status_message, Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

配方编号/名称

要传送其配方数据记录的配方的编号或名称。

数据记录编号/名称

从 PLC 传送到 HMI 设备数据介质的配方数据记录的编号或名称。

覆盖

确定是否覆盖具有相同名称的现有配方数据记录：

0 (hmiOverwriteForbidden) = 否：不覆盖配方数据记录。传送过程将不会执行。

1 (hmiOverwriteAlways) = 是：无提示直接覆盖配方数据记录。

2 (hmiOverwriteWithPrompting) = 需要确认：确认后才覆盖配方数据记录。

输出状态消息

确定传送之后是否输出状态消息：

0 (hmiOff) = 关：不输出状态消息。

1 (hmiOn) = 开：输出状态消息。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：
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2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

应用实例

要使用按键将数据记录从 PLC 传送到 HMI 设备的数据介质中。

有关组态的注意事项

将“从 PLC 获取数据记录”系统函数组态到所期望的键的“按下”事件中。传送下列参数：

配方编号/名称 = 1
数据记录编号/名称 = 1
覆盖 = 1
输出状态消息 = 1
也可以指定变量代替这些常数。根据组态，操作员可以在 I/O 域中输入所需值，也可以从 PLC 
读取。这样，操作员可以确定要从 PLC 传送哪些配方数据记录。

HMI 设备上的操作步骤

一旦激活了该键，系统函数便被触发。评估常数或变量，将“配方 1”中的第一个数据记录从 
PLC 传送到 HMI 设备的数据介质中。如果该配方数据记录已经存在，它将被覆盖。

传送后输出一则系统事件。

获取数据记录名称 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

在指定的变量中写入指定配方和配方数据记录的名称。     

说明

如果配方或配方数据记录不存在，则将通配符 (“###”) 写入该变量。

说明

作为变量，仅支持内部变量或外部变量。 
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在函数列表中使用

获取数据记录名称（配方编号，数据记录号，配方名称，数据记录名，处理状态）

在用户自定义函数中使用

GetDataRecordName Recipe_number, Data_record_number, Recipe_name, 
Data_record_name, Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。 

参数

配方号

名称将写入指定变量的配方的编号。

数据记录号

名称将写入指定变量的配方数据记录的编号。   

配方名称

要写入配方名称的变量。该变量必须为 STRING 类型。

数据记录名

要写入配方数据记录名的变量。该变量必须为 STRING 类型。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

应用实例

要在 HMI 设备上输出所显示的配方以及配方数据记录的名称。

组态下列变量：

• INTEGER 类型的“RecNumber”
• INTEGER 类型的“RecDataNumber”
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• STRING 类型的“RecName”
• STRING 类型的“RecDataName”
组态一个包含变量“RecNumber”(配方号)和“RecDataNumber”(数据记录号)的配方视图。

将系统函数“获取数据记录名称”组态到按钮的“按下”事件中，并传送下列参数：

• 配方编号：RecNumber
• 数据记录号：RecDataNumber
• 配方名称：RecName
• 数据记录名：RecDataName
组态两个输出域并将它们连接到变量“RecName”和“RecDataName”。
在配方视图中选择配方和相关的数据记录号。一旦激活了按钮，该系统函数便触发，配方和

配方数据记录的名称显示在两个输出域中。

从 PLC 获取数据记录变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将加载到 PLC 中的配方数据记录的值传送给相应的配方变量。       
例如，在设备上进行交互操作期间，使用该系统函数。

在函数列表中使用

从 PLC 获取数据记录变量（配方编号/名称，处理状态）

在用户自定义函数中使用

GetDataRecordTagsFromPLC Recipe_number_or_name, Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

配方编号/名称

要将其值从 PLC 写入变量的配方数据记录的编号或名称。
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处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

清除数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

删除配方数据记录。       
可以从一个或多个配方中删除若干个数据记录。

在函数列表中使用

清除数据记录（配方编号/名称，数据记录编号/名称，确认，输出状态消息，处理状态）

在用户自定义函数中使用

ClearDataRecord
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

配方编号/名称

要删除配方数据记录的配方的编号或名称。如果想要从所有可用配方中删除配方数据记录，

则指定“0”。

数据记录编号/名称

要删除的配方数据记录的编号或名称。如果想要删除所有的配方数据记录，则指定“0”。

确认

确定是否需要操作员确认删除操作：

0 (hmiOff) = 关：无需确认便开始删除。
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1 (hmiOn) = 开：必须经过确认后才能开始删除。

输出状态消息

确定在删除后是否输出状态消息：

0 (hmiOff) = 关：不输出状态消息。

1 (hmiOn) = 开：输出状态消息。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

清除数据记录内存 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

删除指定的存储介质中的所有配方数据记录。       

在函数列表中使用

ClearDataRecordMemory（存储位置，确认后，输出状态消息，处理状态）

在用户自定义函数中使用

ClearDataRecordMemory Storage_location, Confirmation, Output_status_message, 
Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

存储位置

确定存储位置：

0 (hmiFlashMemory) = 闪存：HMI 设备的内部闪存
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1 (hmiStorageCard) = 存储卡

2 (hmiStorageCard2) = 存储卡 2
3 (hmiStorageCard3) = 多媒体存储卡

4 (hmiStorageCard4) = 存储卡

需要确认

确定是否需要操作员确认删除操作：

0 (hmiOff) = 关：无需确认便开始删除。

1 (hmiOn) = 开：必须经过确认后才能开始删除。

输出状态消息

确定在删除后是否输出状态消息：

0 (hmiOff) = 关：不输出状态消息。

1 (hmiOn) = 开：输出状态消息。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

配方视图新建数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在给定配方视图中创建新数据记录。     

在函数列表中使用

配方视图新建数据记录（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-
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参数

画面对象

在其中创建新配方数据记录的配方视图的名称。

配方视图从 PLC 获取数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将 PLC 中当前装载的数据记录传送至 HMI 设备并在配方视图中显示。     

在函数列表中使用

配方视图从 PLC 获取数据记录（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

配方视图的名称，在其中显示来自 PLC 的配方数据记录。

配方视图删除数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

删除当前显示在配方视图中的数据记录。     

在函数列表中使用

配方视图删除数据记录（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-
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参数

画面对象

配方视图的名称，在其中删除显示的配方数据记录。

配方视图菜单 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

打开指定简单配方视图的菜单。     
该系统函数只能用于简单配方视图。

在函数列表中使用

配方视图菜单（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

要打开菜单的配方视图的名称。

配方视图打开 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

显示给定配方视图中的数据记录值或对下一选择域的更改。 如果配方数据记录值的选择域

显示在 HMI 设备上，则该系统函数无效。   
运行系统中所选列表的操作顺序：

• 配方名称

• 数据记录名

• RecipeDataRecordValues
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该系统函数在组态了简单配方视图后使用。 在简单配方视图中，每次只在 HMI 设备上显示

一个选择列表。 系统函数“配方视图返回”用于显示前一选择列表。

在函数列表中使用

配方视图打开（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发命令的配方视图的名称。

参见

配方视图返回 (页 1787)

配方视图将数据记录设置到 PLC (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将当前显示在配方视图中的配方数据记录传送到 PLC。     

在函数列表中使用

配方视图将数据记录设置到 PLC（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

配方视图的名称，将其配方数据记录传送到相连接 PLC。
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配方视图保存数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

保存当前显示在配方视图中的配方数据记录。     

在函数列表中使用

配方视图保存数据记录（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

保存其配方数据记录的配方视图的名称。

配方视图另存为数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

以新名称保存当前在配方视图中显示的数据记录。     

在函数列表中使用

配方视图另存为数据记录（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

以新名称和/或新编号保存当前显示在配方视图中的数据记录。
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配方视图将数据记录与变量同步 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

同步当前在配方视图中显示的数据记录值与其配方变量。此系统函数只能用于高级配方视

图。    
同步期间，所有数据记录的值写入其配方变量。

在函数列表中使用

配方视图将数据记录与变量同步（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

值与变量要同步的配方视图的名称。

配方视图重命名数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

重命名在给定配方视图中选择的数据记录。

在函数列表中使用

配方视图重命名数据记录（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-
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参数

画面对象

配方视图的名称，其中的配方数据记录要重命名。

配方视图显示操作员注释 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

显示指定配方视图的已组态工具提示。     

在函数列表中使用

配方视图显示操作员注释（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

其已组态工具提示已显示的配方视图的名称。

配方视图返回 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

返回到给定配方视图中的上一个选择列表。     
如果配方的选择域显示在 HMI 设备上，则系统函数无效。 运行系统中所选列表的操作顺序：

• 配方名称

• 数据记录名

• RecipeDataRecordValues
该系统函数在组态了简单配方视图后使用。 在简单配方视图中，每次只在 HMI 设备上显示

一个选择列表。 使用“配方视图打开”系统函数显示配方数据记录值或下一选择域。
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在函数列表中使用

配方视图返回（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发命令的配方视图的名称。

将数据记录设置到 PLC (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将给定的配方数据记录从 HMI 设备的数据介质直接传送到与 HMI 设备相连的 PLC。       

说明

配方数据记录的值不需要显示在 HMI 设备上。

在函数列表中使用

将数据记录设置到 PLC（配方编号/名称，数据记录编号/名称，输出状态消息，处理状态）

在用户自定义函数中使用

SetDataRecordToPLC Recipe_number_or_name, Data_record_number_or_name, 
Output_status_message, Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

配方编号/名称

要将其配方数据记录传送到 PLC 的配方的编号或名称。
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数据记录编号/名称

传送到 PLC 的配方数据记录的编号或名称。 

输出状态消息

确定传送之后是否输出状态消息：

0 (hmiOff) = 关：不输出状态消息。

1 (hmiOn) = 开：输出状态消息。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

将数据记录变量设置到 PLC (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将配方变量的值传送到 PLC。该配方变量包含显示在 HMI 设备上的数据记录的值。       

在函数列表中使用

将数据记录变量设置到 PLC（配方编号/名称，处理状态）

在用户自定义函数中使用

SetDataRecordTagsToPLC Recipe_ number_or_name, Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

配方编号/名称

要将其配方数据记录传送到 PLC 的配方的编号或名称。 
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处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

设置配方变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

将配方变量的状态从“在线”改为“离线”，或从“离线”改为“在线”。       
该系统函数用于例如在启动设备时需要对配方数据记录值进行精确调整的时候。

在函数列表中使用

设置配方变量（配方编号/名称，状态，输出状态消息，处理状态）

在用户自定义函数中使用

SetRecipeTags Recipe_number_or_name, Status, Output_status_message, 
Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

配方编号/名称

要保存其配方数据记录的配方的编号或名称。

状态

确定配方变量的状态：

0 (hmiOnline) = 在线：配方变量的数值改变立即传送到与 HMI 设备相连的 PLC。
1 (hmiOffline) = 离线：只在执行了如“将数据记录变量设置到 PLC”系统函数时，配方变量

的数值改变才传送到与 HMI 设备相连的 PLC。
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输出状态消息

确定在保存后是否输出状态消息：

0 (hmiOff) = 关：不输出状态消息。

1 (hmiOn) = 开：输出状态消息。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成：

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。

保存数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

将配方变量的当前值作为数据记录保存到 HMI 设备的存储介质中。       
例如，可使用该系统函数来保存配方画面中的配方数据记录。

仅当已在配方中激活“同步”(Synchronization) 选项时，才会保存数据记录。

• 如果未激活“同步”(Synchronization) 选项，则不会保存数据记录。

要保存数据记录，请使用配方控件或系统功能中的“保存”(Save) 按钮。

同步 按钮 系统函数

激活 保存数据记录。 保存数据记录。

禁用 仅当显示配方视图的列表视图

时，才会保存数据记录。

不保存数据记录。

“12”作为处理状态返回。

• 不会显示与操作相关的报警。

在函数列表中使用

保存数据记录（配方编号/名称，数据记录编号/名称，覆盖，输出状态消息，处理状态）
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在用户自定义函数中使用

SaveDataRecord Recipe_number_or_name, Data_record_number_or_name, Overwrite, 
Output_status_message, Processing_status
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

配方编号/名称

要将配方数据记录保存到其中的配方的编号或名称。

数据记录编号/名称

保存的配方数据记录的编号或名称。如果没有在配方中找到该名称或编号的记录，将会创建

一条新数据记录，而与“Overwrite”参数的值无关。

覆盖

指定是否覆盖现有的数据记录：

0 (hmiOverwriteForbidden) = 否：不覆盖配方数据记录，也不保存该数据记录。

1 (hmiOverwriteAlways) = 是：不进行确认提示即覆盖配方数据记录。

2 (hmiOverwriteWithConfirmation) = 需要确认：只有经用户确认后才会覆盖配方数据记录。

输出状态消息

确定在保存后是否输出状态消息：

0 (hmiOff) = 关：不输出状态消息。

1 (hmiOn) = 开：输出状态消息。

处理状态

返回系统函数的处理状态。例如，可以使用返回值延迟执行其它系统函数，直到本系统函数

已经成功完成。

2 = 系统函数正在执行。

4 = 系统函数已经成功完成。

12 = 因为出现了错误，系统函数未执行。

只能为参数使用 HMI 变量。
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系统 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

激活清洁画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HMI 设备上激活洁屏画面。 在指定的时间内禁用 HMI 设备的显示屏。     
当取消激活 HMI 设备的显示屏时，可对其进行清洁，而不会因无意间触发了触摸函数而受

到影响。

在函数列表中使用

激活清洁画面（时间段）

在用户自定义函数中使用

--

参数

时间段

禁用显示屏的时间段。 剩余时间将以进度条显示。

取值范围为 10 到 300 秒。

说明

系统函数“激活清洁画面”无法仿真。

参见

注销 (页 1678)

打开文件浏览器 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

打开一个文件浏览器对话框。 

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1793



取决于所用的模式，用户可以选择文件或文件夹。

在函数列表中使用

打开文件浏览器（掩码，输出文件夹，文件，向后导航，向上导航，新建文件夹，路径，状

态）

在用户自定义函数中使用

-

参数

掩码

设置过滤显示文件的掩码。 该参数仅在“文件”模式下进行评估。 过滤条件必须以 ; 分号

进行分隔。 示例： *.htm;*.html

起始文件夹

指定文件选择对话框的起始文件夹。

文件

指定对话框的打开模式。

0 = 文件夹搜索模式 
1 = 文件搜索模式

向后导航

指定“返回”(Back) 按钮是否激活。 该按钮只可以导航到 后打开的文件夹。

向上导航

指定“向上”(Up) 按钮是否激活。 该按钮只可以导航到父文件夹。

新建文件夹

指定按钮是否可用来创建新文件夹。

路径

包含关闭对话框后， 后打开的文件夹的路径名称。

状态

返回关于对话框关闭模式的信息 
-1 = 对话框已取消

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1794 系统手册, 11/2022, 在线文档



0 = 单击“确定”(OK) 关闭对话框。

打开任务管理器 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

描述

显示任务管理器。       
任务管理器允许切换到 HMI 设备上的其它打开的应用程序。

说明

任务管理器的外观取决于所安装的操作系统。

在函数列表中使用

打开任务管理器

在用户自定义函数中使用

OpenTaskManager
如果组态的设备支持用户自定义脚本，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

--

键盘 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

打开屏幕键盘 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

说明

隐藏或显示屏幕键盘。       
屏幕键盘保持打开直到它被明确关闭。这样，屏幕键盘也可用于其它应用程序。
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在函数列表中使用

打开屏幕键盘 (显示模式)

在用户自定义函数中使用

OpenScreenKeyboard Display_mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

显示模式

指定使用屏幕键盘打开的窗口是 小化还是 大化：

0 (hmiScreenKeyboardMinimized) = 小化

1 (hmiScreenKeyboardMaximized) = 大化

使用键盘操作画面对象 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

画面对象光标下移 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

使光标在指定的画面对象表格中逐行向下移动。     
该系统函数可用于以下画面对象：

• 用户视图

• 报警视图

• 配方视图

• NC 子程序显示

• PLC 代码视图

在函数列表中使用

画面对象光标下移（画面对象）

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1796 系统手册, 11/2022, 在线文档



在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发键功能的画面对象的名称。

画面对象光标上移 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

 使光标在指定的画面对象表格中逐行向上移动。     
该系统函数可用于以下画面对象：

• 用户视图

• 报警视图

• 配方视图

• NC 子程序显示

• PLC 代码视图

在函数列表中使用

画面对象光标上移（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发键功能的画面对象的名称。
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画面对象光标右移 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

使光标在指定的画面对象中逐行向右移动。     

在函数列表中使用

画面对象光标右移（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的画面对象的名称。

画面对象向下翻页 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

使光标在指定的画面对象表格中逐页向下移动。     
该系统函数可用于以下画面对象：

• 用户视图

• 报警视图

• 配方视图

• NC 子程序显示

在函数列表中使用

画面对象向下翻页（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-
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参数

画面对象

在其中触发键功能的画面对象的名称。

画面对象向上翻页 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

使光标在指定的画面对象表格中逐页向上移动。    
该系统函数可用于以下画面对象：

• 用户视图

• 报警视图

• 配方视图

• NC 子程序显示

在函数列表中使用

画面对象向上翻页（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中触发键功能的画面对象的名称。

画面对象光标左移 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

使光标在指定的画面对象中逐行向左移动。     
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在函数列表中使用

画面对象光标左移（画面对象）

在用户自定义函数中使用

-

参数

画面对象

在其中执行命令的画面对象的名称。

向下翻页 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HMI 设备上执行 <Pagedown> 键功能： 
此系统函数只能用于功能键。       

在函数列表中使用

向下翻页

在用户自定义函数中使用

PageDown
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

-

向上翻页 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HMI 设备上执行 <PageUp> 键功能： 
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此系统函数只能用于功能键和带时间触发器的任务。       

在函数列表中使用

向上翻页

在用户自定义函数中使用

PageUp
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

-

转到首页 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HMI 设备上执行 <Home> 键功能：       
当 HMI 设备在默认情况下不具有该功能时使用此系统函数。

此系统函数只可用于以下功能键：

在函数列表中使用

转到首页

在用户自定义函数中使用

GoToHome
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

--
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转到末尾 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在 HMI 设备上执行 <End> 键功能：       
当 HMI 设备在默认情况下不具有该功能时使用此系统函数。

此系统函数只可用于以下功能键：

在函数列表中使用

转到末尾

在用户自定义函数中使用

GoToEnd
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

--

ShowBlockInTiaPortal (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

该函数用于从报警视图或 GRAPH 概览切换到工程组态系统中所选项目受影响的程序代码。从

报警视图切换到 TIA Portal 中的项目后，能够进一步分析程序代码（例如，搜索互锁中缺失

的触点）。
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可通过以下几种方式使用系统函数以跳转到 TIA Portal：
• 通过报警视图

 选择消息并跳转到 TIA Portal 中的相应位置。

针对画面对象（例如，按钮）组态该系统函数。单击相应的按钮时，系统将存储必要的

上下文，并且在切换到工程组态系统后，会自动显示程序代码中的相应位置。

• 通过 GRAPH 概览

在 GRAPH 概览中选择步骤视图，然后跳转到工程组态系统中的相应函数块。

仅在针对相应的 GRAPH 概览组态该系统函数后，才可跳转到 TIA Portal。组态 GRAPH 概
览的“单击”事件所触发的此系统函数。单击 GRAPH 概览中的步骤显示画面时，在程序

代码中将自动显示对应的位置。 
使用“写保护”(Write protection) 参数指定切换到工程组态系统所需的权限。

说明

跳转到 TIA Portal 的限制

在以下情况下，工程组态系统不会打开：

• 将要打开的项目包含尚未保存的更改。

• WinCC Runtime Advanced 在仿真模式下运行且模式已切换（例如，写入模式切换为读取模式）

说明

跳转至与仿真相同的项目

已在 TIA Portal 中打开一个项目且已开始仿真。如果希望使用 ShowBlockInTiaPortal 系统函

数以读取模式打开与此项目相同的项目，则必须首先终止仿真。不支持以读取模式跳转至与

仿真相同的项目。 
解决方法：启动运行系统，在读取模式下重新打开项目。

说明

使用 SINUMERIK 和 FANUC 设备

不建议将“ShowBlockInTiaPortal”系统函数与“SINUMERIK”选项包一起使用，因为 SINUMERIK 
控件可能会导致显示问题。
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在函数列表中使用

ShowBlockInTIAPortal（写保护，TIA Portal 项目路径）

在用户自定义函数中使用

-

参数

“写保护”(Write protection)
指定项目是否以只读模式打开。

TRUE（默认设置）：TIA Portal 以读取模式打开，用户无法进行任何更改。

FALSE：TIA Portal 以读写模式打开。

或者使用 Boolean HMI 变量来控制此参数。

“TIA Portal 项目路径”(TIA Portal project path)
要从画面对象切换到的 TIA Portal 中的项目路径和文件名称。 

参见

用于 Runtime Advanced 的系统函数 (页 1624)

10.11.1.3 系统函数 (RT Professional)

其它函数 (RT Professional)

停止运行系统 (RT Professional)

描述

退出运行系统软件，从而退出运行在 HMI 设备上的项目。       

在函数列表中使用

停止运行系统（模式）
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在用户自定义函数中使用

StopRuntime Mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

模式

确定在退出运行系统后操作系统是否关闭。

0 (hmiStopRuntime) = 运行系统：操作系统不关闭

1 (hmiStopRuntimeAndOperatingSystem) = 运行系统和操作系统：操作系统关闭(对于

WinCE 不适用)

示例

下面的程序代码将关闭运行系统和操作系统。

 
{
 
//Stop runtime and shutdown
StopRuntime (hmiStopRuntimeAndOperationSystem);
 
}

保存的返回值可在后续代码中进行处理。

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

查找文本 (RT Professional)

说明     
从文本列表中标识一个条目。结果取决于值和所选定的运行系统语言。结果保存到数据类型为

“String”的变量中。
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在函数列表中使用

查找文本（输出文本，索引，语言，文本列表）

在用户自定义函数中使用

LookupText Output_text, Index, Language, Text_list
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

输出文本

要写入结果的变量。

索引

定义列表条目值的变量。 

语言

定义标识列表条目所使用的运行系统语言。 
• 运行系统语言

语言代号按照 VBScript 参考，例如“de-DE”为德语（德国）或“en-US”为英语（美国）。此

选择取决于激活何种运行系统语言。 
• 变量

包含该语言的变量。输入代表国家/地区标识号的十进制值作为运行系统语言的选择，例

如，1031 代表德语 - 标准，1033 代表英语 - 美国。详细的介绍可从 VBScript 基础“Locale 
identifier (LCID) diagram”中获得。

• 整型

对应进行语言切换时运行系统语言顺序的数字。

此选择取决于已激活的运行系统语言，例如，“0”代表首次启动运行系统时显示的语言。

有关详细信息，请参见“运行系统中的语言”主题。

文本列表

定义文本列表。列表条目从文本列表中读取。

参见

设备相关性 (页 1593)
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用户管理 (RT Professional)

导出导入用户管理 (RT Professional)

描述

将当前激活项目的用户管理中的全部用户导出到给定文件，或者将用户从给定文件导入到当

前激活的项目中。       
用户、用户口令和权限都保存在用户管理中。

在导入时，将覆盖所有用户。导入的用户立即生效。

说明

运行系统版本早于 V14 的 HMI 设备不支持从 V14 中导出和导入用户管理。

在函数列表中使用

导出导入用户管理（文件名称，方向）

在用户自定义函数中使用

ExportImportUserAdministration File_name, Direction
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

文件名称

包含密码的文件名称或者要写入密码的文件名称。输入文件位置和文件扩展名 (*.txt)，例如

“C:\TEMP\Passwords.txt”。

说明

如果要保存到存储卡中，按如下方式指定存储位置：“\StorageCard\<文件名>”。

传输方向

指定要导出还是导入密码：

0 (hmiExport) = 导出：导出密码。
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1 (hmiImport) = 导入：导入密码。

显示登录对话框 (RT Professional)

描述

在 HMI 设备上打开用户可用于登录到 HMI 设备的对话框。    

在函数列表中使用

显示登录对话框

在用户自定义函数中使用

ShowLogonDialog
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。

参数

--

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

计算 (RT Professional)

增加变量 (RT Professional)

描述

将给定值添加到变量值上。       

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1808 系统手册, 11/2022, 在线文档



X = X + a

说明

系统函数使用同一变量作为输入和输出值。当该系统函数用于转换数值时，必须使用辅助变

量。可以使用“SetTag”系统函数为辅助变量指定变量值。

如果为报警事件组态了系统函数，但变量未在当前画面中使用，则无法确定在 PLC 中使用的

实际变量值。通过设置“连续循环”采集模式可以改善这种情况。

在函数列表中使用

增加变量（变量，值）

在用户自定义函数中使用

IncreaseTag Tag, Value
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。

参数

变量

为其添加给定值的变量。

值

作为加数的数值。
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示例

下面的程序代码会以 value 变量的值为增量对 varX 变量的值进行递增。输入的值将保存在 
old_value 变量中，并与新的 varX 值一起输出。

 
{
BYTE varX;
BYTE value;
 
//user input
...
BYTE old_value = varX;
 
//Increase tag
IncreaseTag(varX, value);
 
//print original value and function result   
printf ("User input: %i\r\n, Result of function IncreaseTag: %i\r\n", old_value, varX);
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

转换线性转换 (RT Professional)

描述

使用线性函数 X = (Y - b) / a，将通过给定变量 Y 的值计算得出的数值赋给变量 X。       
变量 X 和 Y 不能相同。与此函数相反的系统函数是“线性转换”。

说明

变量 X 和 Y 不能相同。如果要将变量转换为其自身，必须使用一个辅助变量。

可用系统函数“设置变量”将要转换变量的值分配给辅助变量。

在函数列表中使用

转换线性转换 (X, Y, b, a)
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在用户自定义函数中使用

InverseLinearScaling X, Y, b, a
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

X
要为其分配通过线性方程式计算得出的值的变量。

Y
包含用于计算的值的变量。

b
其值作为减数。

a
其值作为除数。

示例

下面的程序代码使用 InverseLinearScaling 函数为 varX 变量赋值。

 
{
BYTE varX;
BYTE Yvalue = 10;
BYTE bvalue = 3;
BYTE avalue = 4;
 
//Inverse linear scaling
 InverseLinearScaling (varX, Yvalue, bvalue, avalue);
 
printf ("varX = %d\r\n, varX); 
...
}

保存的返回值可在后续代码中进行处理。

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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线性标度 (RT Professional)

描述

为变量 Y 赋值，该变量通过线性函数 Y= (a *X) + b 利用给定变量 X 的值计算得出。       
与此功能相反的系统函数是“转换线性转换”。

说明

变量 X 和 Y 不能相同。如果要将变量转换为其自身，必须使用一个辅助变量。 
可用系统函数“设置变量”将要转换变量的值分配给辅助变量。

在函数列表中使用

线性转换 (Y, a, X, b)

在用户自定义函数中使用

LinearScaling Y, a, X, b
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

Y
要为其分配通过线性方程式计算得出的值的变量。

a
作为乘数的数值。

X
包含用于计算的值的变量。

b
作为加数的数值。
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示例

下面的程序代码使用 LinearScaling 函数为 Yvar 变量赋值。

 
{
BYTE Yvar;
BYTE Xvalue = 10;
BYTE bvalue = 3;
BYTE avalue = 4;
 
// linear scaling
 LinearScaling ( Yvar, avalue, Xvalue, bvalue);
 
printf ("Yvar = %d\r\n, Yvar); 
...
}

保存的返回值可在后续代码中进行处理。

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

设置变量 (RT Professional)

描述

将新值赋给给定的变量。     

说明

该系统函数可用于根据变量类型分配字符串和数字。

在函数列表中使用

设置变量（变量，值）

在用户自定义函数中使用

SetTag Tag, Value
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。
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参数

变量

为其分配给定值的变量。

值

为给定变量所赋的值。

说明

“SetTag”系统函数只能在建立连接后执行。

示例

下面的程序代码使用 SetTag 函数将 gs_tag_bit 变量的值设置为 TRUE，并将返回值保存到 ok 
变量中。

 
{
BOOL ok;
BOOL bvalue;
 
//Set the tag to true
ok = SetTag("gs_tag_bit", TRUE);
//error handling
if(ok)
{
  // succeeded
  printf ( "Function has run through.\r\n" );
bvalue = GetTagBit("gs_tag_bit");
  printf ("Value of gs_tag_bit: %d\r\n", bvalue);
}
else
{
  // failed
  printf ( "Error - function failed." );
}
...
}

保存的返回值可在后续代码中进行处理。

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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按属性设置变量 (RT Professional)

描述

通过对象属性的值指定变量值。更改还会记录在报警系统中。       

在函数列表中使用

按属性设置间接变量（变量名称，画面名称，画面对象，属性名称，包含或不包含操作员事

件）

在用户自定义函数中使用

SetTagByProperty Tag_name, Screen_name, Screen_object, Property_name, 
With_or_without_operator_event
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。

参数

变量名称

值由对象属性指定的变量名称。

画面名称

包含对象的画面的名称。 

画面对象

其属性提供变量值的对象名称。

属性名称

提供变量值的属性名称。 

有或没有操作员事件

0 (hmiWithoutOperatorEvent) = 没有操作员事件

1 (hmiWithOperatorEvent) = 有操作员事件
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示例

在组合框中单击时，下面的程序代码将返回所选文本的值。

 
{
char* rt_value;
 
SetTagByProperty (rt_value, screenName, objectName, "SelectedText", 
hmiWithoutOperatorEvent);
 
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

设置间接变量 (RT Professional)

描述

向间接寻址变量写入值。作为输出参数传送的变量包含其值通过函数进行更改的另一变量的

名称。通过操作员输入报警记录报警系统的变化。

在函数列表中使用

设置间接变量（变量名称，值，包含或不包含操作员事件）

在用户自定义函数中使用

SetTagIndirect Tag_name, Value, With_or_without_operator_event
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。

参数

变量名称

字符串变量的名称，该变量包含要更改其值的变量名。 
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值

要写入的值。 

包含或不包含操作员事件

0 (hmiWithoutOperatorEvent) = 不包含操作员事件

1 (hmiWithOperatorEvent) = 包含操作员事件

示例

以下程序代码会将值 "value" 写入变量 Tag3。

 
{
int value;
 
SetTag ("IndirectWrite", "Tag3");
SetTagIndirect ("IndirectWrite", "value", hmiWithoutOperatorEvent);
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

按属性设置间接变量 (RT Professional)

描述

将对象属性的值写入间接寻址的变量。作为输出参数传送的变量包含其值通过函数进行更改

的另一变量的名称。通过操作员输入报警记录报警系统的变化。

在函数列表中使用

按属性设置间接变量（变量名称，画面名称，画面对象，属性名称，有或没有操作员事件）

在用户自定义函数中使用

SetTagIndirectByProperty Tag_name, Screen_name, Screen_object, Property_name, 
With_or_without_operator_event
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如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。

参数

变量名称

字符串变量的名称，该变量包含要更改其值的变量名。

画面名称

包含对象的画面的名称。 

画面对象

其属性可提供数值的对象名称。

属性名称

可提供数值的属性名称。 

有或没有操作员事件

0 (hmiWithoutOperatorEvent) = 无输入报警

1 (hmiWithOperatorEvent) = 有操作员输入报警

示例

以下程序代码将对象属性“背景色”(Background color) 的值写入变量 Tag2。

 
{
SetTag ("IndirectWrite", "Tag2");
SetTagIndirectByProperty ("IndirectWrite", screenName, objectName, "BackColor", 
hmiWithoutOperatorEvent);
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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按间接变量设置间接变量 (RT Professional)

说明

将间接寻址的变量值写入间接寻址的变量。作为输出参数传送的变量包含其值通过函数进行

更改的另一变量的名称。作为参数传送的变量包含其值被读取的另一变量的名称。通过操作

员输入报警记录报警系统的变化。

在函数列表中使用

按间接变量设置间接变量（变量名，变量名，带或不带操作员输入报警）

在用户自定义函数中使用

SetTagIndirectByTagIndirect Tag_name, Source_tag_name, 
With_or_without_operator_event
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。

参数

变量名称

字符串变量的名称，该变量包含要更改其值的变量名。

变量名称

返回变量值的间接变量的名称。 

有或没有操作员事件

0 (hmiWithoutOperatorEvent) = 没有操作员事件

1 (hmiWithOperatorEvent) = 有操作员事件
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示例

以下程序代码会将变量 "Tag4" 的值写入变量 "Tag2"。

 
{
SetTag ("IndirectWrite", "Tag2");
SetTag ("IndirectRead", "Tag4");
SetTagIndirectByTagIndirect ("IndirectWrite", "IndirectRead");
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

按间接变量设置变量 (RT Professional)

描述

将间接寻址的变量值写入变量。作为参数传送的变量包含其值被读取的另一变量的名称。通

过操作员输入报警记录报警系统的变化。 

在函数列表中使用

按间接变量设置变量（此变量的名称，变量名称，带或不带操作员输入报警）

在用户自定义函数中使用

SetTagByTagIndirect Tag_name, Source_tag_name, With_or_without_operator_event
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。

参数

此变量的名称

要设置其值的变量名称。

变量名称

字符串变量的名称，该变量包含提供变量值的变量名。 
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有或没有操作员事件

0 (hmiWithoutOperatorEvent) = 无操作员输入报警 
1 (hmiWithOperatorEvent) = 有操作员输入报警

示例

以下程序代码会将变量 Tag4 的值写入变量 Tag1。

 
{
SetTag ("IndirectRead", "Tag4");
SetTagByTagIndirect ("Tag1", "IndirectRead", hmiWithoutOperatorEvent);
 
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

使用操作员输入报警设置变量 (RT Professional)

说明

为变量指定值。更改还会记录在报警系统中。       

在函数列表中使用

SetTagWithOperatorEvent（变量名称，值）

在用户自定义函数中使用

SetTagWithOperatorEvent Tag_name, Value
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。

参数

变量名称

要设置其值的变量名称。 
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值

已写入变量的值。 

示例

单击相应按钮时，下面的程序代码将 "value" 变量的值传送到 "result" 变量。

 
'Programming language: VBS
SetTagWithOperatorEvent result, value
...
 

 
//Programming language: C
{
SetTagWithOperatorEvent ("result", "value");
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

减少变量 (RT Professional)

描述

从变量值中减去指定的值。       
X = X - a

说明

系统函数使用同一变量作为输入和输出值。当该系统函数用于转换数值时，必须使用辅助变

量。可以使用“SetTag”系统函数为辅助变量指定变量值。

如果为报警事件组态了系统函数，但变量未在当前画面中使用，则无法确定在 PLC 中使用的

实际变量值。通过设置“连续循环”采集模式可以改善这种情况。 
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在函数列表中使用

减少变量（变量，值）

在用户自定义函数中使用

DecreaseTag Tag, Value
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。

参数

变量

要减去指定值的变量。

值

其值作为减数。

示例

下面的程序代码会以 value 变量的值为减量对 varX 变量的值进行递减。输入的值将保存在 
old_value 变量中，并与新的 varX 值一起输出。

 
{
BYTE varX;
BYTE value;
 
//user input
...
BYTE old_value = varX;
 
//Decrease tag
DecreaseTag(varX, value);
 
//print original value and function result   
printf ("User input: %i\r\n, Result of function DecreaseTag: %i\r\n", old_value, varX);
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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画面 (RT Professional)

激活画面 (RT Professional)

描述

将画面切换到指定的画面。       
使用“ActivateScreenByNumber”系统函数可以从根画面切换到永久性区域，反之亦然。 

在函数列表中使用

激活画面（画面名称，对象编号）

在用户自定义函数中使用

ActivateScreen Screen_name, Object_number
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

画面名称

要切换到的画面的名称。

对象编号

画面切换后在指定画面中获得焦点的操作员控件元素。操作员控件元素的编号在组态期间使

用 TAB 顺序确定。

在指定为“0”时：

• 如果调用该系统函数时焦点位于永久性区域，则永久性区域保留焦点。

• 如果调用该系统函数时焦点位于根画面，则指定画面中的第一个操作员控件元素获得焦点。

说明

如果将“到达边界”事件分配给“ActivateScreen”系统函数，则只有数值“0”对“对象编

号”参数有效。活动对象不是由对象号定义的，而是由画面更改之前其 X 位置定义的。
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示例

例如，单击按钮时，以下程序代码将使用 ActivateScreen 函数激活“Screen_2”。

 
Sub ActivateScreen_2()
 
'User-defined code
'' i. e. when pressing a button
 
ActivateScreen "Screen_2",0

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

激活当前画面窗口中的画面 (RT Professional)

描述

将画面切换到在当前画面窗口的指定画面。     

在函数列表中使用

激活当前画面窗口中的画面 （新画面名称）

在用户自定义函数中使用

-

参数

新画面名称

在画面窗口中显示的画面的名称。 

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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激活画面窗口中的画面 (RT Professional)

描述

将画面切换到在指定画面窗口中的指定画面。       

在函数列表中使用

激活画面窗口中的画面（画面名称，画面窗口、新建画面名称）

在用户自定义函数中使用

ActivateScreenInScreenWindow Screen_name, Screen_window, New_screen_name
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。

参数

画面名称

在画面窗口中显示的画面的名称。 

画面窗口

要显示新画面的画面窗口的名称。

新建画面名称

要在画面窗口中显示的新画面的名称。 

示例

单击按钮时，将使用以下程序代码中的 ActivateScreenInScreenWindow 函数激活“Screen_2”
画面。

 
{
// User defined code 
// i.e. when pressing a button 
ActivateScreenInScreenWindow (GetParentScreen(screenName), 
GetParentScreenWindow(screenName), "Screen_2");
...
}
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参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

获取父画面 (RT Professional)

说明

此函数用于确定特定画面路径中的父画面名称。 

在函数列表中使用

获取父画面（画面）

在用户自定义函数中使用

GetParentScreen Screen
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

画面

传送的“画面”参数的结构必须对应图形系统为画面路径构成的结构：

<Screen_name>.<Screen_window_name>:<Screen_name>.<Screen_window_name>:<Sc
reen_name>...
如果使用函数列表中的对象列表指定该参数，则会输入画面名称（而非画面路径）。  

说明

“.”字符用于区分画面和画面对象名称。“:”字符用于层级结构化。因此，在名称标识中仅使用“-”
或“_”作为定界符。

返回值

父画面的名称。
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原理

“Screenwindow_1”画面窗口位于“Screen_1”画面中。在画面窗口中，该画面将变为包含

“Screenwindow_2”画面窗口的“Screen_2”，依此类推。

画面路径：Screen_1.Screenwindow_1:Screen_2.Screenwindow_2:Screen_3
GetParentScreen 返回：

• Screen_2（针对在画面“Screen_3”中调用系统函数的情况）。

• Screen_1（针对在画面“Screen_2”中调用系统函数的情况）。

GetParentScreenwindow 返回：

• Screenwindow_2（针对在画面“Screen_3”中调用系统函数的情况）。

• Screenwindow_1（针对在画面“Screen_2”中调用系统函数的情况）。

获取父画面窗口 (RT Professional)

说明

此函数用于确定所传送的画面路径中的父画面窗口名称。

在函数列表中使用

获取父画面窗口 (画面)

在用户自定义函数中使用

GetParentScreenWindow Screen
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参见“设备相关性”。

参数

画面

传送的“画面”参数的结构必须对应图形系统为画面路径构成的结构：

<Screen_name>.<Screen_window_name>:<Screen_name>.<Screen_window_name>:<Sc
reen_name>...
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如果使用函数列表中的对象列表指定该参数，则会输入画面名称（而非画面路径）。  

说明

“.”字符用于区分画面和画面对象名称。“:”字符用于层级结构化。因此，在名称标识中仅使用“-”
或“_”作为定界符。

返回值

父画面窗口的名称。

原理

“Screenwindow_1”画面窗口位于“Screen_1”画面中。在画面窗口中，该画面将变为包含

“Screenwindow_2”画面窗口的“Screen_2”，依此类推。

画面路径：Screen_1.Screenwindow_1:Screen_2.Screenwindow_2:Screen_3
GetParentScreen 返回：

• Screen_2（针对在画面“Screen_3”中调用系统函数的情况）。

• Screen_1（针对在画面“Screen_2”中调用系统函数的情况）。

GetParentScreenwindow 返回：

• Screenwindow_2（针对在画面“Screen_3”中调用系统函数的情况）。

• Screenwindow_1（针对在画面“Screen_2”中调用系统函数的情况）。

按属性设置属性 (RT Professional)

说明

通过其它的对象属性指定某一对象属性的值。       

在函数列表中使用

SetPropertyByProperty（画面名称，对象，属性名称，目标画面名称，目标画面对象，目标

属性名称）
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在用户自定义函数中使用

SetPropertyByProperty Screen_name, Screen_object, Property_name, 
Source_screen_name, Source_screen_object, Source_property_name
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。
如果想使用另一个画面属性来指定某个画面的属性，则参数“对象”和“目标对象”必须为

空。为此，请使用以下语法，例如：

SetPropertyByProperty Screen_name, Property_name, Source_screen_name, 
Source_property_name

参数

画面名称

包含对象的画面的名称。 

对象

属性值要传递给目标对象的对象名称。 

属性名称

值要传递给目标对象的属性名称。 

目标画面名称

包含目标对象的画面的名称。 

目标画面对象

更改属性的目标对象的名称。 

目标属性名称

要更改的属性名称。 
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示例

以下程序代码使用 SetPropertyByProperty 函数将原始画面“Trend_1”中对象 "Control_1" 的属

性“ToolbarButtonClick”设置成目标画面“Trend_2”中的相应属性。

 
'Programming language: VBS
'Name of source picture: Trend_1 
'Name of target picture: Trend_2 
'Name of the f(t) trend view control: Control_1 
 
SetPropertyByProperty "Trend_1", "Control_1", "ToolbarButtonClick", "Trend_2", 
"Control_2", "ToolbarButtonClick"
 
'User defined code 
...

 
{
//Programming language: C
//Name of source picture: Trend_1 
//Name of target picture: Trend_2 
//Name of the f(t) trend view control: Control_1 
 
SetPropertyByProperty ("Trend_1", "Control_1", "ToolbarButtonClick", "Trend_2", 
"Control_2", "ToolbarButtonClick");
 
// User defined code 
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

按常量设置属性 (RT Professional)

说明

指定对象属性值为字符串。       

在函数列表中使用

按常量设置属性（画面名称，画面对象，属性名称，值）
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在用户自定义函数中使用

SetPropertyByConstant Screen_name, Screen_object, Property_name, Value
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。
如要更改画面的属性，则参数“对象”必须为空。为此，请使用以下语法，例如：

SetPropertyByConstant Screen_name, Property_name, Value

参数

画面名称

包含对象的画面的名称。 

画面对象

更改其属性的对象名称。 

属性名称

要更改的属性名称。 

值

分配给属性的值。 

示例

下面的程序代码将使用 SetPropertyByConstant 函数更改对象属性：在“Trends”画面中，

“Control_1”对象的“ToolbarButtonClick”属性设置为值 26。

 
'Programming language: VBS
'Name of the picture: Trends 
'Name of the f(t) trend view control: Control_1 
 
SetPropertyByConstant "Trends", "Control_1", "ToolbarButtonClick", "26"
 
'User defined code 
...
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{
//Programming language: C
//Name of the picture: Trends 
//Name of the f(t) trend view control: Control_1 
 
SetPropertyByConstant ("Trends", "Control_1", "ToolbarButtonClick", "26");
 
// User defined code 
...
}

示例：更改画面属性

下面的程序代码将使用 SetPropertyByConstant 函数更改画面属性：在“Trends”画面中，

“Backcolor”属性设置为值 255。

 
'Programming language: VBS
'Name of the picture: Trends 
 
SetPropertyByConstant "Trends", "Trends", "Backcolor", "255"
 
'User defined code 
...

 
{
//Programming language: C
//Name of the picture: Trends 
 
SetPropertyByConstant ("Trends", "Trends", "Backcolor", "255");
 
// User defined code 
...
}

此外，还可以使用密码 ZERO 或空格字符串代替第二个参数（对象）。 

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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按变量设置属性 (RT Professional)

说明

通过变量值指定对象属性的值。       

在函数列表中使用

按变量设置属性（画面名称，画面对象，属性名称，变量名称）

在用户自定义函数中使用

SetPropertyByTag Screen_name, Screen_object, Property_name, Tag_name
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。
如果要通过变量值指定画面的属性，则“对象”参数必须为空。为此，请使用以下语法，例

如：

SetPropertyByTag Screen_name, Property_name, Tag_name

参数

画面名称

包含对象的画面的名称。 

画面对象

要使用变量值设置其属性的对象的名称。 

属性名称

使用变量值设置的属性的名称。 

变量名称

包含属性值的变量名称。 
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示例

下面的程序代码将使用 SetPropertyByTag 函数更改对象属性：单击对象时，可传送对象名称

和包含对象的画面。画面窗口中的 CaptionText 包含 HMI_value_1 变量的值。

 
'Programming language: VBS
SetPropertyByTag screenName, objectName, "CaptionText", "HMI_value_1"
 
'User defined code 
...

 
{
//Programming language: C
SetPropertyByTag (screenName, objectName, "CaptionText", "HMI_value_1");
 
// User defined code 
...
}

示例

下面的程序代码将使用 SetPropertyByTag 函数更改对象属性：在“Trends”画面中，

“Control_1”对象的“ToolbarButtonClick”属性设置为值 26。

 
'Programming language: VBS
'Name of the picture: Trends 
'Name of the f(t) trend view control: Control_1 
 
SetPropertyByConstant "Trends", "Control_1", "ToolbarButtonClick", "26"
 
'User defined code 
...
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{
//Programming language: C
//Name of the picture: Trends 
//Name of the f(t) trend view control: Control_1 
 
SetPropertyByConstant ("Trends", "Control_1", "ToolbarButtonClick", "26");
 
// User defined code 
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

按间接变量设置属性 (RT Professional)

说明

将间接寻址的变量值写入对象属性。作为参数传送的变量包含其值被读取的另一变量的名称。

在函数列表中使用

按间接变量设置属性（画面名称，画面对象，属性名称，变量名称）

在用户自定义函数中使用

SetPropertyByTagIndirect Screen_name, Screen_object, Property_name, Tag_name
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“用于 Runtime 
Professional 的系统函数 (页 1631)”。
如果要通过变量指定画面的属性，则“对象”参数必须为空。为此，请使用以下语法，例如：

SetPropertyByTagIndirect Screen_name, Property_name, Tag_name

参数

画面名称

包含对象的画面的名称。 
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画面对象

要更改其属性的对象的名称。 

属性名称

要更改的属性的名称。 

变量名称

包含其值被读取的其它变量名称的变量的名称。 

示例

下面的程序代码将使用 SetPropertyByTagIndirect 函数更改对象属性：

 
'Programming language: VBS
SetPropertyByTagIndirect GetParentScreen(screenName), GetParentScreenWindow(screenName), 
"ScreenName", "HMI_value_1"
 
'User defined code 
...

 
{
//Programming language: C
SetPropertyByTagIndirect (GetParentScreen(screenName), GetParentScreenWindow(screenName), 
"ScreenName", "HMI_value_1");
 
// User defined code 
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

按属性设置当前窗口属性 (RT Professional)

说明

在包含其它对象属性的当前窗口中指定对象属性的值。     
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在函数列表中使用

按属性设置当前窗口属性（属性名称，画面名称，画面对象，属性名称）

在用户自定义函数中使用

-

参数

属性名称

属性要传递给目标对象的属性名称。

画面名称

包含画面对象的画面名称。 

画面对象

要向其传递属性的画面对象的名称。 

属性名称

要更改的属性名称。 

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

设置当前窗口属性 (RT Professional)

描述

在包含变量值的当前窗口中指定对象属性的值。     

在函数列表中使用

设置当前窗口属性（属性名称，值）

在用户自定义函数中使用

-
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参数

属性名称

使用变量值设置的属性的名称。 

值

包含属性值的变量名称。 

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)

按间接变量设置当前窗口属性 (RT Professional)

描述

在包含变量的当前窗口中指定对象属性的值。变量包含指定对象属性的变量名。     

在函数列表中使用

按间接变量设置当前窗口属性 （目标属性的名称，变量名称）

在用户自定义函数中使用

-

参数

目标属性的名称

使用变量值设置的属性的名称。 

变量名称

变量的名称，进而包含指定对象属性的变量的名称。 

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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位处理 (RT Professional)

对位取反 (RT Professional)

描述

对给定的“Bool”型变量的值取反。       
• 如果变量具有值 1（真），它将被设置为 0（假）。

• 如果变量具有值 0（假），它将被设置为 1（真）。

在函数列表中使用

对位取反（变量）

在用户自定义函数中使用

InvertBit Tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

要设置其位的变量。
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示例

以下程序代码会将布尔型变量 bStatus 的值取反，并将所得结果与原始 bSaved 值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatus")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Get current value
bValue=myTag.Value
 
'Save current value
bSaved=bValue
 
'Invert Bit
InvertBit myTag
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "&bSaved &Chr(13)&"New Value: "&bValue
myOutputField.Text=strResult

 
//Programming language: C
{
BOOL bStatus = 0;
BOOL bSaved = bStatus;
 
//Invert variable
invertBit(bStatus);
 
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",bStatus, bSaved); 
  ...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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对变量中的位取反 (RT Professional)

描述

对给定变量中的位取反：       
• 如果变量中的位为值 1（真），它将被设置为 0（假）。

• 如果变量中的位为值 0（假），它将被设置为 1（真）。

在改变了给定位之后，系统函数将整个变量传送回 PLC。但是并不检查变量中的其它位是否

同时改变。在所示变量被传回 PLC 之前，操作员和 PLC 对该变量只有只读权限。

说明

如果 PLC 支持 BOOL 型变量，不要使用该系统函数。而是使用“对位取反”系统函数。

在函数列表中使用

对变量中的位取反（变量，位）

在用户自定义函数中使用

InvertBitInTag Tag, Bit
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

要设置其给定位的变量。

位

要设置的位的编号。

在用户自定义函数中使用此系统函数时，变量中的位从右向左计数。计数从 0 开始。
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示例

以下程序代码会将 bStatusWord 变量中指定的 bitposition 位取反，并将所得结果与原始 
bSaved 值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, bitposition, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatusWord")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Get current value
bValue=myTag.Value
 
'Save current value
bSaved=bValue
 
'Invert Bit in position
bitposition=2
InvertBit myTag, bitposition
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "&bSaved &Chr(13)&"New Value: "&bValue
myOutputField.Text=strResult

 
//Programming language: C
{
BYTE bStatusWord;
BYTE bsaved = bStatusWord;
BYTE bitposition = 2;
 
//Invert bit in bitposition
InvertBitInTag (bStatusWord, bitposition);
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",bStatusWord, bsaved); 
  ...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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复位 (RT Professional)

描述

将“Bool”型变量的值设置为 0（假）。       

在函数列表中使用

复位（变量）

在用户自定义函数中使用

ResetBit Tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

设置为 0（假）的 BOOL 型变量。
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示例

以下程序代码使用 ResetBit 函数将布尔型变量 bStatus 的值置 0，并将所得结果与原始 bSaved 
值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatus")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Set value
bValue=1
myTag.Value=bValue
 
'Save current value
bSaved=bValue
 
'Reset Bit
ResetBit myTag
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "&bSaved &Chr(13)&"New Value: "&bValue
myOutputField.Text=strResult

 
//Programming language: C
{
BOOL bStatus = 1;
BOOL bSaved = bStatus;
 
//Reset bit
  ResetBit (bStatus);
 
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",bStatus, bSaved); 
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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复位变量中的位 (RT Professional)

描述

将指定变量中的一个位设置为 0（假）。       
在改变了给定位之后，系统函数将整个变量传送回 PLC。但是并不检查变量中的其它位是否

同时改变。在所示变量被传回 PLC 之前，操作员和 PLC 对该变量只有只读权限。

说明

如果 PLC 支持 BOOL 型变量，不要使用该系统函数。而使用系统函数“复位”。

在函数列表中使用

复位变量中的位（变量，位）

在用户自定义函数中使用

ResetBitInTag Tag, Bit
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

其中一个位要设置为 0（假）的变量。

位

要设置为 0（假）的位的编号。

在用户自定义函数中使用此系统函数时，无论使用何种 PLC，指定变量中的位都是从右向左

计数。计数从 0 开始。
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示例

以下程序代码会将 bStatusWord 变量中指定的 bitposition 位置 0，并将所得结果与原始 
bSaved 值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, bitposition, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatusWord")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Save current value
bValue=myTag.Value
bSaved=bValue
 
'Reset Bit
bitposition=2
ResetBitInTag myTag, bitposition
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "&bSaved &Chr(13)&"New Value: "&bValue
myOutputField.Text=strResult

 
//Programming language: C
{
 
BYTE bSaved;
BYTE bitposition = 2;
 
bSaved = GetTagByte("bStatusWord");
 
//Reset bit in bitposition
ResetBitInTag ("bStatusWord", bitposition);
 
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",GetTagByte("bStatusWord"), bSaved); 
  ...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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置位 (RT Professional)

描述

将“Bool”型变量的值设置为 1（真）。       

在函数列表中使用

置位（变量）

在用户自定义函数中使用

SetBit Tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

要将其值设置为 1（真）的 BOOL 型变量。
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示例

以下程序代码使用 SetBit 函数将布尔型变量 bStatus 的值置 1，并将所得结果与原始 bSaved 
值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatus")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Set value
bValue=0
myTag.Value=bValue
 
'Save current value
bSaved=bValue
 
'Set Bit
SetBit myTag
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "&bSaved &Chr(13)&"New Value: "&bValue
myOutputField.Text=strResult

 
//Programming language: C
{
BOOL bStatus = 0;
BOOL bSaved = bStatus;
 
//Set bit
  SetBit (bStatus);
 
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",bStatus, bSaved); 
...
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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置位变量中的位 (RT Professional)

描述

将给定变量中的一个位设置为 1（真）。       
在改变了给定位之后，系统函数将整个变量传送回 PLC。但是并不检查变量中的其它位是否

同时改变。在所示变量被传回 PLC 之前，操作员和 PLC 对该变量只有只读权限。

说明

如果 PLC 支持 BOOL 型变量，不要使用该系统函数。而使用系统函数“置位”。

在函数列表中使用

置位变量中的位（变量，位）

在用户自定义函数中使用

SetBitInTag Tag, Bit
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

变量

要将其中的一个位设置为 1（真）的变量。

位

要设置为 1（真）的位的编号。

在用户自定义函数中使用此系统函数时，无论使用何种 PLC，指定变量中的位都是从右向左

计数。计数从 0 开始。

说明

要实现可靠的功能，必须保证与实际过程值一起使用的变量的更新。因此，应在 I/O 域中组

态变量或将系统函数分配给画面对象（如按钮）。

如果为系统函数组态了短事件（如激活报警），则只能通过设置连续读取的变量访问实际过

程值。
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示例

以下程序代码会将 bStatusWord 变量中指定的 bitposition 位置 1，并将所得结果与原始 
bSaved 值一起输出。

 
'Programming language: VB
Dim myTag
Dim myOutputField
Dim bValue, bSaved, bitposition, strResult
 
Set myTag = SmartTags("bStatusWord")
Set myOutputField=HMIRuntime.Screens("MyScreen").ScreenItems("objTextField")
 
'Save current value
bValue=myTag.Value
bSaved=bValue
 
'Set Bit in tag
bitposition=1
SetBitInTag "bStatusWord", bitposition
bValue=myTag.Value
 
'Output result old and new value:
strResult="Old Value: "& bSaved & "New Value: " & bValue
myOutputField.Text=strResult

 
//Programming language: C
{
 
BYTE bSaved;
BYTE bitposition = 1;
 
bSaved = GetTagByte("bStatusWord");
 
//Reset bit in bitposition
SetBitInTag ("bStatusWord", bitposition);
 
//print current and saved value 
printf ("Current value: %d\r\n, Saved value: %d\r\n",GetTagByte("bStatusWord"), bSaved); 
  
}

参见

用于 Runtime Professional 的系统函数 (页 1631)
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设置 (RT Professional)

获取 PLC 模式

说明

评估所连 PLC 的当前状态。

只能为以下 PLC 组态系统函数“获取 PLC 模式”：

• SIMATIC S7-1200
• SIMATIC S7-1500

在函数列表中使用

获取 PLC 模式 (连接, 模式)

在用户自定义函数中使用

-

参数

连接

PLC 和 HMI 设备的连接。

模式

评估所连 PLC 的状态。请选择合适的用户变量进行评估。

4 STOP 在“STOP”操作状态下，不执行用户程序。

6 STARTUP CPU 处于“STARTUP”操作状态，例如重启后。

8 RUN 在“RUN”操作状态下，执行循环、时间驱动和中断驱动的程序段。

9 RUN-
Redundant

在“RUN-Redundant”操作状态下，两个 CPU 将同步执行用户程序。

10 HOLD 通过在单步模式中在测试块中设置断点，转入“HOLD”操作模式。

13 DEFECTIVE 发生了内部错误。如果此“DEFECTIVE”状态由固件错误导致，则将

通过 CPU 的状态 LED 指示该状态。

15 De-energized 电网电压已关闭。

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1852 系统手册, 11/2022, 在线文档



设置语言

描述

切换 HMI 设备上的语言。所有组态的文本和系统事件以新设置的语言显示在 HMI 设备上。       

在函数列表中使用

设置语言（语言）

在用户自定义函数中使用

SetLanguage Language
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

语言

确定在 HMI 设备上设置了哪种语言。有下列规范：

• -1 (hmiToggle) = 切换：切换到下一种语言。组态期间在“项目语言”编辑器中确定顺序。

• 在“运行系统设置”编辑器的“语言和字体”中定义的编号。切换到带有给定编号的语言。

• 在“运行系统设置”编辑器的“语言和字体”中定义的语言。

• 按照 VBScript5 参考的语言缩写：这样可切换到与指定语言代码相对应的语言，例如“de-
DE”表示德语（德国）或“en-US”表示英语（美国）。

在 VBScript 基本信息的主题“区域图标识号 (LCID) 图”下具有语言缩写总览。

键盘 (RT Professional)

设置屏幕键盘模式 (RT Professional)

描述

允许或禁止 HMI 设备上屏幕键盘的自动显示。       
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该系统函数也可用于避免显示画面键盘，因为外部键盘已连接到 HMI 设备。

说明

要在 HMI 设备而不是触摸面板设备上启用系统函数“设置屏幕键盘模

式”(“SetScreenKeyboardMode”)，请在设备设置的“运行系统设置”对话框中选择“使用画

面键盘”复选框。

在函数列表中使用

设置屏幕键盘模式（模式）

在用户自定义函数中使用

SetScreenKeyboardMode Mode
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。更多信息，请参考“设备相关性”。

参数

模式

确定隐藏还是显示屏幕键盘：

0 (hmiOff) = 关：隐藏屏幕键盘

1 (hmiOn) = 开：显示屏幕键盘

-1 (hmiToggle) = 切换：在两种模式之间切换。

使用键盘操作画面对象 (RT Professional)

在 Tia Portal 中显示来自报警的块 (RT Professional)

说明

该函数用于从报警视图切换到工程组态系统中所选项目受影响的程序代码。从报警视图切换

到 TIA Portal 中的项目后，能够进一步分析程序代码（例如，搜索互锁中缺失的触点）。

针对画面对象（例如，按钮或报警视图中的工具栏按钮）组态该系统函数。单击相应的按钮

时，系统将存储必要的上下文，并且在切换到工程组态系统后，会自动显示程序代码中的相

应位置。使用“写保护”(Write protection) 参数指定切换到工程组态系统所需的权限。
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如果已针对某个按钮组态了该系统函数，则 TIA Portal 会以“写保护”(write protection) 参数

所指定的模式启动。如要为系统函数实现两种不同的安全访问级别，需为按钮组态两种不同

的权限：

• 对于第一个按钮，通过将“写保护”(write protection ) 参数设为 FALSE 组态无限制访问权

限。

• 对于第二个按钮，通过将“写保护”(write protection) 参数设为 TRUE 组态为不允许更改

数据。

在函数列表中使用

在 Tia Portal 中显示来自报警的块（写保护，离线模式，TIA Portal 项目路径，报警视图的画

面名称，报警视图的名称，错误变量）

在用户自定义函数中使用

ShowBlockInTIAPortalFromAlarm ReadOnly, Offline_mode, TiaPortalProject_path, 
AlarmScreen_name, AlarmView_name, Error_tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“Runtime 
Professional 系统功能” (页 1631)。

参数

“写保护”(Write protection)
指定项目是否以只读模式打开。

TRUE（默认设置）：TIA Portal 以读取模式打开，用户无法进行任何更改。

FALSE：TIA Portal 以读写模式打开。

“离线模式”(Offline mode)
指定项目是否以离线模式打开。

TRUE：TIA Portal 不会在块打开后进入在线模式。

FALSE（默认设置）：在块打开后启动在线模式。

“TIA Portal 项目路径”(TIA Portal project path)
要从报警视图切换到的 TIA Portal 中的项目路径和文件名称。 

“报警视图的画面名称”(Screen name of the alarm view)
包含报警视图的画面的名称。
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报警视图名称

要从 TIA Portal 切换到的报警视图的对象名称。

“错误变量”(Error tag)
如果出错，则“错误变量”(error tag) 会提供相关错误信息。

参见

组态从报警的跳转 (页 2045)

显示来自报警的 PLC 代码视图 (RT Professional)

说明

从包含所选 ProDiag 报警或所选 GRAPH 报警的报警视图切换到包含相应程序段的 PLC 代码

视图。包含 PLC 代码视图的画面可从根画面或者画面窗口中打开。发出报警的 PC 的名称中

不允许使用逗号。

在函数列表中使用

显示来自报警的 PLC 代码视图（报警画面名称，报警视图名称，基本画面名称，画面窗口名

称，PLC 代码视图的画面名称，PLC 代码视图的名称，错误变量）

在用户自定义函数中使用

ShowPLCCodeViewFromAlarm Screen_name, Alarmview_name, Screen_name, 
Screen_window_name, Screen_name, PLCCodeView_name, Error_tag
如果组态的设备支持用户自定义函数，则可以使用。有关详细信息，请参见“Runtime 
Professional 系统功能” (页 1631)。

参数

报警画面名称

包含报警视图的画面的名称。

报警视图名称

在其中传输所选报警的报警视图的对象名称。
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基本画面名称

包含可显示新画面的画面窗口的画面名称。 

画面窗口名称

包含可显示 PLC 代码视图的画面的画面窗口名称。

PLC 代码视图的画面名称

包含 PLC 代码视图的画面的名称。

PLC 代码视图的名称

PLC 代码视图的对象名称。

错误变量

如果出错，则“错误变量”(error tag) 会提供相关错误信息。

错误消息

可使用“错误变量”(error tag) 反馈以下错误： 

KOPAPI_E_TPSF_ALGCTRL_NOTSELECTED 必须仅选择一个报警

KOPAPI_E_TPSF_ONLYONLINELISTALLOWED 仅从报警视图的报警列表中选择报警

KOPAPI_E_TPSF_ONALARMWRONGPRODUCERID 未选择 GRAPH/ProDiag 报警

KOPAPI_E_TPSF_ONALARMNOSD0JUMPFLAG 无法跳过此 GRAPH/ProDiag 报警。

对于以下监控报警，可从报警视图中的

报警跳转至 PLC 代码视图：

•  对于全局监控，仅限互锁监控（互

锁）

•  对于局部监控，则针对输入参数的

所有基本监控

参见

组态从报警的跳转 (页 2045)
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10.11.2 事件 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

10.11.2.1 概述 (Basic Panels)

编辑器 (Basic Panels)

简介

下表显示了各个编辑器与所发生的事件的对应关系。

技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 编辑器

画面

HMI 报警

HMI 变量

调度程序

 
已清除 (页 1888) X -- -- --
激活 (页 1889) -- -- -- --
更改 (页 1889) -- -- -- --
已加载 (页 1889) X -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- X
已更改的选择 (页 1890) -- -- -- --
高于上限时 (页 1890) -- -- X --
低于下限时 (页 1891) -- -- X --
在对话框打开时 (页 1891) -- -- -- X
在对话框关闭时 (页 1892) -- -- -- X
用户改变 (页 1892) -- -- -- X
画面切换 (页 1893) -- -- -- X
取消激活 (页 1893) -- -- -- X
双击 (页 1894) -- -- -- --
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按下 (页 1894) -- -- -- --
输入完成时 (页 1899) -- -- -- --
按下 ESC 键两次 (页 1900) -- -- -- --
离开 (页 1901) -- X -- --
进入 (页 1901) -- X -- --
单击 (页 1903) -- -- -- --
闪烁时单击 (页 1903) -- -- -- --
报警回路 (页 1906) -- X -- --
放开 (页 1906) -- -- -- --
报警缓冲区溢出 (页 1906) -- -- -- X
确认 (页 1909) -- X -- --
到达边际 (页 1909) -- -- -- --
运行系统停止 (页 1910) -- -- -- X
按下按键 (页 1914) -- -- -- --
释放按键 (页 1915) -- -- -- --
溢出 (页 1916) -- -- -- --
关闭 (页 1917) -- -- -- --
打开 (页 1917) -- -- -- --
空闲存储空间的下限 (页 1919) -- -- -- --
空闲空间的临界下限 (页 1920) -- -- -- --
值改变 (页 1920) -- -- X --
到期 (页 1921) -- -- -- --

基本对象 (Basic Panels)

简介

下表显示了各个对象与所发生的事件的对应关系。

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1859



技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 对象

直线

椭圆

圆

矩形

文本域

图形视图

 
已清除 (页 1888) -- -- -- -- -- --
激活 (页 1889) -- -- -- -- -- --
更改 (页 1889) -- -- -- -- -- --
已加载 (页 1889) -- -- -- -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- -- -- --
已更改的选择 (页 1890) -- -- -- -- -- --
高于上限时 (页 1890) -- -- -- -- -- --
低于下限时 (页 1891) -- -- -- -- -- --
在对话框打开时 (页 1891) -- -- -- -- -- --
在对话框关闭时 (页 1892) -- -- -- -- -- --
用户改变 (页 1892) -- -- -- -- -- --
画面切换 (页 1893) -- -- -- -- -- --
取消激活 (页 1893) -- -- -- -- -- --
双击 (页 1894) -- -- -- -- -- --
按下 (页 1894) -- -- -- -- -- --
输入完成时 (页 1899) -- -- -- -- -- --
按下 ESC 键两次 (页 1900) -- -- -- -- -- --
离开 (页 1901) -- -- -- -- -- --
进入 (页 1901) -- -- -- -- -- --
单击 (页 1903) -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1860 系统手册, 11/2022, 在线文档



 
闪烁时单击 (页 1903) -- -- -- -- -- --
报警回路 (页 1906) -- -- -- -- -- --
放开 (页 1906) -- -- -- -- -- --
报警缓冲区溢出 (页 1906) -- -- -- -- -- --
确认 (页 1909) -- -- -- -- -- --
到达边际 (页 1909) -- -- -- -- -- --
运行系统停止 (页 1910) -- -- -- -- -- --
按下按键 (页 1914) -- -- -- -- -- --
释放按键 (页 1915) -- -- -- -- -- --
溢出 (页 1916) -- -- -- -- -- --
关闭 (页 1917) -- -- -- -- -- --
打开 (页 1917) -- -- -- -- -- --
空闲存储空间的下限 (页 1919) -- -- -- -- -- --
空闲空间的临界下限 (页 1920) -- -- -- -- -- --
值改变 (页 1920) -- -- -- -- -- --
到期 (页 1921) -- -- -- -- -- --

元素 (Basic Panels)

简介

下表显示了各个对象与所发生的事件的对应关系。

技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 对象

IO 域
按钮

符号 IO 域
图形 IO 域

日期/时间域

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1861



图标 对象

棒图

开关

 
已清除 (页 1888) -- -- -- -- -- -- --
激活 (页 1889) X X X X -- -- X
更改 (页 1889) -- X X -- -- -- X
已加载 (页 1889) -- -- -- -- -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- -- -- -- --
已更改的选择 (页 1890) -- -- -- -- -- -- --
高于上限时 (页 1890) -- -- -- -- -- -- --
低于下限时 (页 1891) -- -- -- -- -- -- --
在对话框打开时 (页 1891) -- -- -- -- -- -- --
在对话框关闭时 (页 1892) -- -- -- -- -- -- --
用户改变 (页 1892) -- -- -- -- -- -- --
画面切换 (页 1893) -- -- -- -- -- -- --
取消激活 (页 1893) X X X X -- -- X
双击 (页 1894) -- -- -- -- -- -- --
按下 (页 1894) -- X -- -- -- -- --
输入完成时 (页 1899) -- -- -- -- -- -- --
按下 ESC 键两次 (页 1900) -- -- -- -- -- -- --
离开 (页 1901) -- -- -- -- -- -- --
进入 (页 1901) -- -- -- -- -- -- --
单击 (页 1903) -- X -- -- -- -- --
闪烁时单击 (页 1903) -- -- -- -- -- -- --
报警回路 (页 1906) -- -- -- -- -- -- --
放开 (页 1906) -- X -- -- -- -- --
报警缓冲区溢出 (页 1906) -- -- -- -- -- -- --
确认 (页 1909) -- -- -- -- -- -- --
到达边际 (页 1909) -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1862 系统手册, 11/2022, 在线文档



 
运行系统停止 (页 1910) -- -- -- -- -- -- --
按下按键 (页 1914) -- -- -- -- -- -- --
释放按键 (页 1915) -- -- -- -- -- -- --
溢出 (页 1916) -- -- -- -- -- -- --
关闭 (页 1917) -- -- -- -- -- -- X
打开 (页 1917) -- -- -- -- -- -- X
空闲存储空间的下限 (页 1919) -- -- -- -- -- -- --
空闲空间的临界下限 (页 1920) -- -- -- -- -- -- --
值改变 (页 1920) -- -- -- -- -- -- --
到期 (页 1921) -- -- -- -- -- -- --

控件 (Basic Panels)

简介

下表显示了各个对象与所发生的事件的对应关系。

技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 对象

报警视图/报警窗口

报警指示器

趋势视图

用户视图

 HTML 浏览器（仅第二代基本面板）

配方视图

系统诊断视图

帮助指示器

    
已清除 (页 1888) -- -- -- -- -- -- -- --
激活 (页 1889) X -- X X X -- -- X

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1863



    
更改 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- --
已加载 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- --
已更改的选择 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- --
高于上限时 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- --
低于下限时 (页 1891) -- -- -- -- -- -- -- --
在对话框打开时 (页 1891) -- -- -- -- -- -- -- --
在对话框关闭时 (页 1892) -- -- -- -- -- -- -- --
用户改变 (页 1892) -- -- -- -- -- -- -- --
画面切换 (页 1893) -- -- -- -- -- -- -- --
取消激活 (页 1893) X -- X X X -- -- X
双击 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- --
按下 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- --
输入完成时 (页 1899) -- -- -- -- -- -- -- --
按下 ESC 键两次 (页 1900) -- -- -- -- -- -- -- --
离开 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- --
进入 (页 1901)                
单击 (页 1903) -- X -- -- -- -- -- --
闪烁时单击 (页 1903) -- X -- -- -- -- -- --
报警回路 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- --
放开 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- --
报警缓冲区溢出 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- --
确认 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- --
到达边际 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- --
运行系统停止 (页 1910) -- -- -- -- -- -- -- --
按下按键 (页 1914) -- -- -- -- -- -- -- --
释放按键 (页 1915) -- -- -- -- -- -- -- --
溢出 (页 1916) -- -- -- -- -- -- -- --
关闭 (页 1917) -- -- -- -- -- -- -- --
打开 (页 1917) -- -- -- -- -- -- -- --
空闲存储空间的下限 (页 1919) -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1864 系统手册, 11/2022, 在线文档



    
空闲空间的临界下限 (页 1920) -- -- -- -- -- -- -- --
值改变 (页 1920) -- -- -- -- -- -- -- --
到期 (页 1921) -- -- -- -- -- -- -- --

10.11.2.2 概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

编辑器 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

下表显示了各个编辑器与所发生的事件的对应关系。

技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 编辑器

画面

HMI 报警

HMI 变量

日志

调度程序

审计跟踪

 
已清除 (页 1888) X -- -- -- -- --
激活 (页 1889) -- -- -- -- -- --
更改 (页 1889) -- -- -- -- -- --
已加载 (页 1889) X -- -- -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- -- X --
已更改的选择 (页 1890) -- -- -- -- -- --
高于上限时 (页 1890) -- -- X -- -- --
低于下限时 (页 1891) -- -- X -- -- --
在对话框打开时 (页 1891) -- -- -- -- X --
在对话框关闭时 (页 1892) -- -- -- -- X --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1865



 
用户改变 (页 1892) -- -- -- -- X --
画面切换 (页 1893) -- -- -- -- X --
取消激活 (页 1893) -- -- -- -- -- --
双击 (页 1894) -- -- -- -- -- --
按下 (页 1894) -- -- -- -- -- --
输入完成时 (页 1899) -- -- -- -- -- --
按下 ESC 键两次 (页 1900) -- -- -- -- -- --
离开 (页 1901) -- X -- -- -- --
进入 (页 1901) -- X -- -- -- --
单击 (页 1903) -- -- -- -- -- --
闪烁时单击 (页 1903) -- -- -- -- -- --
报警回路 (页 1906) -- X -- -- -- --
放开 (页 1906) -- -- -- -- -- --
报警缓冲区溢出 (页 1906) -- -- -- -- X --
确认 (页 1909) -- X -- -- -- --
到达边际 (页 1909) -- -- -- -- -- --
运行系统停止 (页 1910) -- -- -- -- X --
按下按键 (页 1914) -- -- -- -- -- --
释放按键 (页 1915) -- -- -- -- -- --
溢出 (页 1916) -- -- -- X -- --
切换 (页 1916) -- -- -- -- -- --
关闭 (页 1917) -- -- -- -- -- --
打开 (页 1917) -- -- -- -- -- --
空闲存储空间的下限 (页 1919) -- -- -- X -- X
空闲空间的临界下限 (页 1920) -- -- -- X -- X
值改变 (页 1920) -- -- X -- -- --
到期 (页 1921) -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1866 系统手册, 11/2022, 在线文档



基本对象 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

下表显示了各个对象与所发生的事件的对应关系。

技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 对象

直线

折线

多边形

椭圆

圆

矩形

文本域

图形视图

 
已清除 (页 1888) -- -- -- -- -- -- -- --
激活 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- --
更改 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- --
已加载 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- --
已更改的选择 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- --
高于上限时 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- --
低于下限时 (页 1891) -- -- -- -- -- -- -- --
在对话框打开时 (页 1891) -- -- -- -- -- -- -- --
在对话框关闭时 (页 1892) -- -- -- -- -- -- -- --
用户改变 (页 1892) -- -- -- -- -- -- -- --
画面切换 (页 1893) -- -- -- -- -- -- -- --
取消激活 (页 1893) -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1867



 
双击 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- --
按下 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- --
输入完成时 (页 1899) -- -- -- -- -- -- -- --
按下 ESC 键两次 (页 1900) -- -- -- -- -- -- -- --
离开 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- --
进入 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- --
单击 (页 1903) -- -- -- -- -- -- -- --
闪烁时单击 (页 1903) -- -- -- -- -- -- -- --
报警回路 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- --
放开 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- --
报警缓冲区溢出 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- --
确认 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- --
到达边际 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- --
运行系统停止 (页 1910) -- -- -- -- -- -- -- --
按下按键 (页 1914) -- -- -- -- -- -- -- --
释放按键 (页 1915) -- -- -- -- -- -- -- --
溢出 (页 1916) -- -- -- -- -- -- -- --
切换 (页 1916) -- -- -- -- -- -- -- --
关闭 (页 1917) -- -- -- -- -- -- -- --
打开 (页 1917) -- -- -- -- -- -- -- --
空闲存储空间的下限 (页 1919) -- -- -- -- -- -- -- --
空闲空间的临界下限 (页 1920) -- -- -- -- -- -- -- --
值改变 (页 1920) -- -- -- -- -- -- -- --
到期 (页 1921) -- -- -- -- -- -- -- --

元素 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

下表显示了各个对象与所发生的事件的对应关系。

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1868 系统手册, 11/2022, 在线文档



技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 对象

IO 域
按钮

符号 IO 域
图形 IO 域
日期/时间域

棒图

开关

符号库

滑块

量表

时钟

 
已清除 (页 1888) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
激活 (页 1889) X X X X -- -- X X X -- --
更改 (页 1889) -- X X -- -- -- X -- X X --
已加载 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
已更改的选择 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
高于上限时 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
低于下限时 (页 1891) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
在对话框打开时 (页 1891) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
在对话框关闭时 (页 1892) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
用户改变 (页 1892) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
画面切换 (页 1893) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
取消激活 (页 1893) X X X X -- -- X X X -- --
双击 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- X -- -- --
按下 (页 1894) -- X -- -- -- -- -- X -- -- --
输入完成时 (页 1899) X   X X -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1869



 
按下 ESC 键两次 (页 1900) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
离开 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
进入 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
单击 (页 1903) -- X -- -- -- -- -- X -- -- --
闪烁时单击 (页 1903) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
报警回路 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
放开 (页 1906) -- X -- -- -- -- -- X -- -- --
报警缓冲区溢出 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
确认 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
到达边际 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
运行系统停止 (页 1910) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
按下按键 (页 1914) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
释放按键 (页 1915) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
溢出 (页 1916) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
切换 (页 1916) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
关闭 (页 1917) -- -- -- -- -- -- X -- -- -- --
打开 (页 1917) -- -- -- -- -- -- X -- -- -- --
空闲存储空间的下限 (页 1919) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
空闲空间的临界下限 (页 1920) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
值改变 (页 1920) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
到期 (页 1921) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

控件 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

下表显示了各个对象与所发生的事件的对应关系。

技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 对象

报警视图/报警窗口

报警指示器

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1870 系统手册, 11/2022, 在线文档



图标 对象

趋势视图

用户视图

HTML 浏览器

监控表

Sm@rtClient 视图

配方视图

f(x) 趋势视图

系统诊断视图/系统诊断窗口

媒体播放器 1

PLC 代码视图

GRAPH 概览

ProDiag 概览

条件分析视图

摄像机视图 1)

PDF 视图 1

功能键

1 仅限精智型 HMI 设备

 
已清除 (页 1888) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
激活 (页 1889) X -- X X X X X X -- X -- X X X X X X --
更改 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
已加载 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
已更改的选择 
(页 1890) 

X -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

高于上限时 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
低于下限时 (页 1891) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
在对话框打开时 
(页 1891) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1871



 
在对话框关闭时 
(页 1892) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

用户改变 (页 1892) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
画面切换 (页 1893) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
取消激活 (页 1893) X -- X X X X X X -- -- -- X X X X X X --
双击 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
按下 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
输入完成时 (页 1899) -- -- -- -- -- -- -- --   -- -- -- -- -- -- -- -- --
按下 ESC 键两次 
(页 1900) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

离开 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
进入 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
单击 (页 1903) -- X -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
闪烁时单击 (页 1903) -- X -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
报警回路 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
放开 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
报警缓冲区溢出 
(页 1906) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

确认 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
到达边际 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
运行系统停止 
(页 1910) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

单击“报警视

图”(Alarm view) 按钮 
(页 1911) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X X -- -- -- --

单击“PLC 代码视

图”(PLC code view) 按
钮 (页 1911) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --

按下按键 (页 1914) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X
释放按键 (页 1915) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X
溢出 (页 1916) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
切换 (页 1916) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
关闭 (页 1917) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1872 系统手册, 11/2022, 在线文档



 
打开 (页 1917) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
空闲存储空间的下限 
(页 1919) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

空闲空间的临界下限 
(页 1920) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

值改变 (页 1920) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
到期 (页 1921) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

10.11.2.3 概述 (RT Professional)

编辑器 (RT Professional)

简介

下表显示了各个编辑器与所发生的事件的对应关系。

技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 编辑器

画面

HMI 报警

日志

调度程序

 
播放结束 (页 1888) -- -- -- --
激活 (页 1889) X -- -- --
更改 (页 1889) -- -- -- --
已加载 (页 1889) X -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- X
已更改的选择 (页 1890) -- -- -- --
双击 (页 1894) -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1873



 
按下 (页 1894) -- -- -- --
操作员输入报警属性已更改 (页 1894) -- -- -- --
块属性已更改 (页 1895) -- -- -- --
属性图已更改 (页 1895) -- -- -- --
属性已更改 (页 1895) -- -- -- --
趋势属性已更改 (页 1896) -- -- -- --
列属性已更改 (页 1896) -- -- -- --
报警统计列属性已更改 (页 1896) -- -- -- --
统计区域列名称属性已更改 (页 1897) -- -- -- --
更改属性状态栏元素 (页 1897) -- -- -- --
更改属性工具栏按钮 (页 1897) -- -- -- --
更改属性数值轴 (页 1898) -- -- -- --
更改属性数值列 (页 1898) -- -- -- --
X 轴属性已更改 (页 1898) -- -- -- --
Y 轴属性已更改 (页 1899) -- -- -- --
更改属性时间轴 (页 1899) -- -- -- --
更改属性时间列 (页 1899) -- -- -- --
错误 (页 1901) -- -- -- --
离开 (页 1901) -- X -- --
进入 (页 1901) -- X -- --
处于报警范围内 (页 1902) -- -- -- --
处于容差范围内 (页 1902) -- -- -- --
处于警告范围内 (页 1902) -- -- -- --
单击 (页 1903) X -- -- --
快捷菜单 (页 1904) -- -- -- --
音量 (页 1904) -- -- -- --
更改布局 (页 1904) -- -- -- --
更改标尺 (页 1905) -- -- -- --
按住鼠标左键 (页 1905) X -- -- --
松开鼠标左键 (页 1905) X -- -- --
报警回路 (页 1906) -- X -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1874 系统手册, 11/2022, 在线文档



 
放开 (页 1906) -- -- -- --
移动鼠标 (页 1907) -- -- -- --
介质打开 (页 1907) -- -- -- --
介质关闭 (页 1908) -- -- -- --
对象已更改 (页 1908) X -- -- --
暂停 (页 1908) -- -- -- --
确认 (页 1909) X X -- --
按住鼠标右键 (页 1910) X -- -- --
松开鼠标右键 (页 1910) X -- -- --
运行系统停止 (页 1910) -- -- -- --
单击“报警视图”(Alarm view) 按钮 (页 1911) -- -- -- --
单击“PLC 代码视图”(PLC code view) 按钮 (页 1911) -- -- -- --
单击工具栏按钮 (页 1911) -- -- -- --
更改滑块 (页 1912) -- -- -- --
前进 (页 1912) -- -- -- --
后退 (页 1912) -- -- -- --
锁定已更改 (页 1913) -- -- X --
状态已更改 (页 1913) -- X -- --
停止 (页 1913) -- -- -- --
切换工具栏 (页 1914) -- -- -- --
按下键盘按键 (页 1915) X -- -- --
松开键盘按键 (页 1915) X -- -- --
更改视频格式 (页 1918) -- -- -- --
全屏 (页 1919) -- -- -- --
退出全屏 (页 1919) -- -- -- --
重播 (页 1921) -- -- -- --

基本对象 (RT Professional)

简介

下表显示了各个对象与所发生的事件的对应关系。

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1875



技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 对象

直线

折线

多边形

椭圆

椭圆扇形

扇形

椭圆弧

圆弧

圆

矩形

连接器

文本域

图形视图

管道

双 T 形管

T 形管

管道弯头

 
播放结束 (页 1888) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
激活 (页 1889) X X X X X X X X X X X X X X X X X
更改 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
已加载 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
已更改的选择 
(页 1890) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

双击 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
按下 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1876 系统手册, 11/2022, 在线文档



 
操作员输入报警属性

已更改 (页 1894) 
-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

块属性已更改 
(页 1895) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

属性图已更改 
(页 1895) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

属性已更改 
(页 1895) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

趋势属性已更改 
(页 1896) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

列属性已更改 
(页 1896) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

报警统计列属性已更

改 (页 1896) 
-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

统计区域列名称属性

已更改 (页 1897) 
-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性状态栏元素 
(页 1897) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性工具栏按钮 
(页 1897) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性数值轴 
(页 1898) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性数值列 
(页 1898) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

X 轴属性已更改 
(页 1898) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

Y 轴属性已更改 
(页 1899) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性时间轴 
(页 1899) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性时间列 
(页 1899) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

错误 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
离开 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1877



 
进入 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
处于报警范围内 
(页 1902) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

处于容差范围内 
(页 1902) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

处于警告范围内 
(页 1902) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

单击 (页 1903) X X X X X X X X X X X X X X X X X
快捷菜单 (页 1904) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
音量 (页 1904) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
更改布局 (页 1904) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
更改标尺 (页 1905) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
按住鼠标左键 
(页 1905) 

X X X X X X X X X X X X X X X X X

松开鼠标左键 
(页 1905) 

X X X X X X X X X X X X X X X X X

报警回路 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
放开 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
移动鼠标 (页 1907) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
介质打开 (页 1907) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
介质关闭 (页 1908) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
对象已更改 
(页 1908) 

X X X X X X X X X X X X X X X X X

暂停 (页 1908) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
确认 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
按住鼠标右键 
(页 1910) 

X X X X X X X X X X X X X X X X X

松开鼠标右键 
(页 1910) 

X X X X X X X X X X X X X X X X X

运行系统停止 
(页 1910) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1878 系统手册, 11/2022, 在线文档



 
单击“报警视

图”(Alarm view) 按钮 
(页 1911)

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

单击“PLC 代码视

图”(PLC code view) 
按钮 (页 1911)

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

单击工具栏按钮 
(页 1911) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改滑块 (页 1912) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
前进 (页 1912) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
后退 (页 1912) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
锁定已更改 
(页 1913) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

状态已更改 
(页 1913) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

停止 (页 1913) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
切换工具栏 
(页 1914) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

按下键盘按键 
(页 1915) 

X X X X X X X X X X X X X X X X X

松开键盘按键 
(页 1915) 

X X X X X X X X X X X X X X X X X

全屏 (页 1919) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
退出全屏 (页 1919) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
更改视频格式 
(页 1918) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

重播 (页 1921) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

元素 (RT Professional)

简介

下表显示了各个元素上发生的相应事件。

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1879



技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 对象

IO 域
可编辑的文本域

列表框

 
组合框

按钮

圆形按钮

符号 IO 域
图形 IO 域

棒图

符号库 
滑块

滚动条

复选框

选项按钮

量表

时钟

磁盘空间视图

 
 

播放结束 (页 1888) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
激活 (页 1889) X X X X X X X X X X X X X X X X X
更改 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- X -- --
已加载 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
已更改的选择 
(页 1890) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1880 系统手册, 11/2022, 在线文档



 
 

双击 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- --
按下 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- --
操作员输入报警属性

已更改 (页 1894) 
-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

块属性已更改 
(页 1895) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

属性图已更改 
(页 1895) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

属性已更改 
(页 1895) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

趋势属性已更改 
(页 1896) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

列属性已更改 
(页 1896) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

报警统计列属性已更

改 (页 1896) 
-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

统计区域列名称属性

已更改 (页 1897) 
-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性状态栏元素 
(页 1897) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性工具栏按钮 
(页 1897) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性数值轴 
(页 1898) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性数值列 
(页 1898) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

X 轴属性已更改 
(页 1898) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

Y 轴属性已更改 
(页 1899) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性时间轴 
(页 1899) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1881



 
 

更改属性时间列 
(页 1899) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

错误 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
离开 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
进入 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
处于报警范围内 
(页 1902) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X

处于容差范围内 
(页 1902) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X

处于警告范围内 
(页 1902) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X

单击 (页 1903) X X X X X X X X X X -- X X X -- -- --
快捷菜单 (页 1904) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
音量 (页 1904) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
更改布局 (页 1904) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
更改标尺 (页 1905) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
按住鼠标左键 
(页 1905) 

X X X X X X X X X -- -- X X X -- -- --

松开鼠标左键 
(页 1905) 

X X X X X X X X X -- -- X X X -- -- --

报警回路 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
放开 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- --
移动鼠标 (页 1907) -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- --
介质打开 (页 1907) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
介质关闭 (页 1908) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
对象已更改 
(页 1908) 

X X X X X X X X X -- -- X X X -- -- --

暂停 (页 1908) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
确认 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
按住鼠标右键 
(页 1910) 

X X X X X X X X X -- -- X X X -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1882 系统手册, 11/2022, 在线文档



 
 

松开鼠标右键 
(页 1910) 

X X X X X X X X X -- -- X X X -- -- --

运行系统停止 
(页 1910) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

单击“报警视

图”(Alarm view) 按
钮 (页 1911)

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

单击“PLC 代码视

图”(PLC code view) 
按钮 (页 1911)

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

单击工具栏按钮 
(页 1911) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改滑块 (页 1912) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
前进 (页 1912) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
后退 (页 1912) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
锁定已更改 
(页 1913) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

状态已更改 
(页 1913) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

停止 (页 1913) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
切换工具栏 
(页 1914) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

按下键盘按键 
(页 1915) 

X X X X X X X X X -- -- X X X -- -- --

松开键盘按键 
(页 1915) 

X X X X X X X X X -- -- X X X -- -- --

更改视频格式 
(页 1918) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

全屏 (页 1919) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
退出全屏 (页 1919) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
重播 (页 1921) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1883



控件 (RT Professional)

简介

下表显示了各个控件上发生的相应事件。

技术数据如有更改，恕不另行通知。

图标 对象

画面窗口

用户视图

HTML 浏览器

打印作业/脚本诊断

配方视图

报警视图

f(x) 趋势视图

f(t) 趋势视图

表格视图

数值表

系统诊断视图

媒体播放器

通道诊断显示

 PLC 代码视图

GRAPH 概览

ProDiag 概览

条件分析视图

 
播放结束 (页 1888) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
激活 (页 1889) X X X X X X X X X X X X X X X X X
更改 (页 1889) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
已加载 (页 1889) -- -- -- -- X X X X X X -- -- -- -- -- -- --
执行 (页 1890) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1884 系统手册, 11/2022, 在线文档



 
已更改的选择 
(页 1890) 

-- -- -- -- X X -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

双击 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
按下 (页 1894) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
操作员输入报警属性

已更改 (页 1894) 
-- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

块属性已更改 
(页 1895) 

-- -- -- -- -- X -- -- -- X -- -- -- -- -- -- --

属性图已更改 
(页 1895) 

-- -- -- -- -- -- X X -- -- -- -- -- -- -- -- --

属性已更改 
(页 1895) 

-- -- -- -- X X X X X X -- -- -- -- -- -- --

趋势属性已更改 
(页 1896) 

-- -- -- -- -- -- X X -- -- -- -- -- -- -- -- --

列属性已更改 
(页 1896) 

-- -- -- -- X X -- -- -- X -- -- -- -- -- -- --

报警统计列属性已更

改 (页 1896) 
-- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

统计区域列名称属性

已更改 (页 1897) 
-- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- --

更改属性状态栏元

素 (页 1897) 
-- -- -- -- X X X X X X -- -- -- -- -- -- --

更改属性工具栏按

钮 (页 1897) 
-- -- -- -- X X X X X X -- -- -- -- -- -- --

更改属性数值轴 
(页 1898) 

-- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性数值列 
(页 1898) 

-- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- -- --

X 轴属性已更改 
(页 1898) 

-- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

Y 轴属性已更改 
(页 1899) 

-- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改属性时间轴 
(页 1899) 

-- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- -- -- --
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更改属性时间列 
(页 1899) 

-- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- -- --

错误 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- X X
离开 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
进入 (页 1901) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
处于报警范围内 
(页 1902) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

处于容差范围内 
(页 1902) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

处于警告范围内 
(页 1902) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

单击 (页 1903) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- --
快捷菜单 (页 1904) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
音量 (页 1904) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
更改布局 (页 1904) -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- -- -- --
更改标尺 (页 1905) -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- -- -- -- -- --
按住鼠标左键 
(页 1905) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

松开鼠标左键 
(页 1905) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

报警回路 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
放开 (页 1906) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
移动鼠标 (页 1907) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
介质打开 (页 1907) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
介质关闭 (页 1908) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
对象已更改 
(页 1908) 

X -- -- X -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

暂停 (页 1908) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
确认 (页 1909) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
按住鼠标右键 
(页 1910) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

松开鼠标右键 
(页 1910) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --
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运行系统停止 
(页 1910) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

单击“报警视

图”(Alarm view) 按
钮 (页 1911)

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X X --

单击“PLC 代码视

图”(PLC code view) 
按钮 (页 1911)

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- --

单击工具栏按钮 
(页 1911) 

-- -- -- -- X X X X X X -- -- -- -- -- -- --

更改滑块 (页 1912) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
前进 (页 1912) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
后退 (页 1912) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
锁定已更改 
(页 1913) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

状态已更改 
(页 1913) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

停止 (页 1913) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
切换工具栏 
(页 1914) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --

按下键盘按键 
(页 1915) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

松开键盘按键 
(页 1915) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

更改视频格式 
(页 1918) 

-- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --

全屏 (页 1919) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
退出全屏 (页 1919) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
重播 (页 1921) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- X -- -- -- -- --
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10.11.2.4 事件 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

已清除 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

描述

当 HMI 设备上的当前画面被清除时发生。

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

播放结束 (RT Professional)

描述

在播放完视频或音频文件时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)
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激活 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

说明

用户使用组态的 TAB 顺序选择显示或操作对象时发生该事件。

例如，如果用户使用鼠标单击按钮，将触发“单击”事件。想要触发“启用”事件的用户，

必须使用 TAB 键来选择按钮。

“启用”事件只用于检测是否已选择对象。该事件不触发密码提示。因此，如果要为对象的

函数调用组态访问保护，请勿使用“启用”事件。

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

更改 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

说明

如果显示和操作员控制对象的状态发生变化，将发生该事件。 
例如，如果用户按下该键，则对象状态发生变化。 

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

已加载 (RT Professional)

说明

若显示或操作对象完全加载到运行系统中时发生的事件。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。
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执行 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

描述

执行计划任务后发生该事件。   

已更改的选择 (RT Professional)

说明

选择更改时发生的事件。

高于上限时 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

超出变量上限时发生该事件。   

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)
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低于下限时 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

低于变量下限时发生该事件。   

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

在对话框打开时 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

该事件在模式对话框打开时触发。  

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1891



在对话框关闭时 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

该事件在模式对话框关闭时触发。  

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

用户改变 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

发生在用户退出 HMI 设备或另一用户登录 HMI 设备时。 

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)
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画面切换 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

画面切换后，将所有组态的显示操作对象载入画面中时，发生该事件。 
如果想要在画面切换到某一画面期间执行其它系统函数，可使用事件“已装载”。 

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

取消激活 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

用户从显示操作对象获得焦点时发生该事件。可以使用组态的选项卡顺序或通过使用鼠标执

行其它操作来禁用画面对象。当关闭画面时，不执行画面“取消激活”事件上的系统函数或

用户自定义函数。

“取消激活”事件只用于检测是否已取消选择对象。该事件不触发密码提示。因此，如果要

为对象的函数调用组态访问保护，请勿使用“取消激活”事件。

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
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元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

双击 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

说明

当用户双击符号库中的对象时发生。 

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

按下 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

描述

用户使用鼠标左键单击按钮以及用户按 <RETURN> 或 <SPACE> 时发生该事件。 
在用户右键单击符号库的对象时也会发生。

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

操作员输入报警属性已更改 (RT Professional)

说明

当操作员输入报警属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。
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块属性已更改 (RT Professional)

说明

当块属性（例如：报警文本块）更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

属性图已更改 (RT Professional)

说明

当趋势图的属性更改时发生的事件。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

属性已更改 (RT Professional)

说明

属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。
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趋势属性已更改 (RT Professional)

说明

当趋势的属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

列属性已更改 (RT Professional)

说明

当列的属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

报警统计列属性已更改 (RT Professional)

说明

当报警统计列的属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。
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统计区域列名称属性已更改 (RT Professional)

描述

更改统计区域的列名称时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

更改属性状态栏元素 (RT Professional)

说明

当状态栏元素的属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

更改属性工具栏按钮 (RT Professional)

说明

当工具栏按钮的属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。
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更改属性数值轴 (RT Professional)

说明

更改时间轴的属性时发生该事件。     

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

更改属性数值列 (RT Professional)

说明

当数值列的属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

X 轴属性已更改 (RT Professional)

说明

当 X 轴的属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。
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Y 轴属性已更改 (RT Professional)

说明

当 Y 轴的属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

更改属性时间轴 (RT Professional)

描述

更改时间轴的属性时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

更改属性时间列 (RT Professional)

说明

当时间列的属性更改时发生的事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

输入完成时 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

通过按下 ENTER、单击鼠标或执行触摸屏操作来确认 I/O 域中的输入后，即会触发。 
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如果没有更改变量值，例如，如果超过某一值，或者如果用户在需要确认的确认变量对话框

（Audit 选件包）中选择取消，则也启动“输入完成时”事件。

另一方面，用户登录或通过权限组态的输入域则不会触发事件。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

按下 ESC 键两次 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

在用户在 HMI 设备上按下 <ESC> 键两次时发生的事件。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

1900 系统手册, 11/2022, 在线文档



错误 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

说明

在 PLC 代码视图中组态程序段视图出错时发生。  

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

离开 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

说明

当取消激活报警时发生。 

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

进入 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

说明

触发报警并显示在报警视图中时发生该事件。 

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。
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处于报警范围内 (RT Professional)

描述

在可用存储空间达到了组态的“报警”监视限值时发生该事件。 此事件在显示和操作对象

“存储空间显示”中组态。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

处于容差范围内 (RT Professional)

描述

在可用存储空间达到了组态的“容差”监视限值时发生该事件。 此事件在显示和操作对象

“存储空间显示”中组态。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

处于警告范围内 (RT Professional)

描述

在可用存储空间达到了组态的“警告”监视限值时发生该事件。 此事件在显示和操作对象

“存储空间显示”中组态。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。
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单击 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

用户使用鼠标单击显示操作对象或使用手指触碰触摸屏时发生了该事件。 
如果单击了错误的对象，请按照如下步骤防止处理已组态的函数列表：

• 在按住鼠标按钮的同时，将鼠标指针从该对象移开。 在鼠标指针离开该对象后，立即放

开鼠标按钮。 这样将不处理该函数列表。

• 在触摸屏上，必须用手指触摸所显示的内容直到产生反应。例如画面切换。

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

闪烁时单击 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

说明

用户使用鼠标单击正在闪烁的报警指示器或用手指触摸报警指示器时发生。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

使用系统函数和运行系统脚本
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快捷菜单 (RT Professional)

描述

打开快捷菜单时发生该事件。

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

音量 (RT Professional)

描述

更改音量时发生该事件。

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

更改布局 (RT Professional)

说明

属性更改时激活。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

使用系统函数和运行系统脚本
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更改标尺 (RT Professional)

说明

属性更改时激活。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

按住鼠标左键 (RT Professional)

说明

操作员左键单击显示和操作对象时发生的事件。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

松开鼠标左键 (RT Professional)

说明

用户单击后松开鼠标左键时发生的事件。

只要左键保持按下状态，该事件便不会产生。

若操作员单击按钮后松开它，则该事件也会发生，即使鼠标指针不再指向该按钮。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

使用系统函数和运行系统脚本
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报警回路 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

描述

当用户在报警视图中选择报警后单击“Loop-In-Alarm”按钮或双击报警之后，会发生“Loop-In-
Alarm”事件。

   
可针对离散量报警和模拟量报警组态“Loop-In-Alarm”事件。系统函数可基于“Loop-In-Alarm”
事件进行组态，例如，切换至报警详细信息的画面。如果为报警回路事件组态了某个函数，

并且所选报警需要确认，则在首次发生此事件时也会确认该报警。

如果没有为所选报警组态任何 Loop-In-Alarm，则按下“Loop-In-Alarm”按钮无任何作用。

在 Runtime Professional 中无法为“Loop-In-Alarm”事件组态局部脚本。

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

放开 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

描述

用户释放按钮。 
只要按钮保持按下状态，该事件便不会产生。

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

报警缓冲区溢出 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

达到所组态的报警缓冲区大小。 

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

移动鼠标 (RT Professional)

说明

当用户移动鼠标时发生的事件。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

介质打开 (RT Professional)

描述

打开介质时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

使用系统函数和运行系统脚本
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介质关闭 (RT Professional)

描述

关闭介质时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

对象已更改 (RT Professional)

说明

若用户更改了运行系统中显示和操作对象的属性，则发生此事件。

说明

由该事件触发的每个操作被单独记录，当画面更改时又停止记录。 该特性对于工作存储器

是一种开销。 只有针对属性的重要更改才使用该事件，例如：对于 I/O 域。 

说明

该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

暂停 (RT Professional)

描述

在暂停视频或音频文件的播放时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

元素 (页 1879)

确认 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

描述

在用户确认报警时发生该事件。 

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

到达边际 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

用户到达可滚动区域的起始处或末尾处。   

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

说明

对于“已达边界”事件，不能组态用户定义的函数。

可组态的对象

只能在 <Up> 和 <Down> 键或已经组态了系统函数“ScreenObjectUp”或“ScreenObjectDown”
的键上组态该事件。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)

使用系统函数和运行系统脚本
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元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

按住鼠标右键 (RT Professional)

说明

用户右键单击显示和操作对象时发生的事件。

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

松开鼠标右键 (RT Professional)

说明

用户单击后松开鼠标右键时发生的事件。

只要右键保持按下状态，该事件便不会产生。

若操作员单击按钮后松开它，则该事件也会发生，即使鼠标指针不再指向该按钮。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

运行系统停止 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

说明

用户在 HMI 设备上退出运行系统软件时产生的事件。由于在禁用运行系统时会执行在事件

中组态的功能，因此在此期间并非所有功能都可以执行。终止运行系统时，服务器应用程序

不再处于活动状态，因此不能访问变量、报警和日志等。

使用系统函数和运行系统脚本
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对于“运行系统停止”事件，不能组态用户定义的函数。

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

单击“报警视图”(Alarm view) 按钮 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

说明

用户单击“报警视图”(Alarm view) 按钮时发生。 

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

单击“PLC 代码视图”(PLC code view) 按钮 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

说明

用户单击“PLC 代码视图”(PLC Code View) 按钮时出现。 

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

单击工具栏按钮 (RT Professional)

说明

当用户单击工具栏按钮时，发生此事件。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

使用系统函数和运行系统脚本

10.11 参考

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1911



更改滑块 (RT Professional)

描述

更改音量滑块时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

前进 (RT Professional)

描述

在将视频或音频文件转到下一片断时发生该事件。     

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

后退 (RT Professional)

描述

在将视频或音频文件转到上一片断时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

元素 (页 1879)

锁定已更改 (RT Professional)

说明

日志的写访问更改时，发生此事件。例如：从锁定变为松开。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

状态已更改 (RT Professional)

说明

报警状态更改时，发生此事件。例如：从输入变为输出。   

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

停止 (RT Professional)

描述

在停止视频或音频文件的播放时发生该事件。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

元素 (页 1879)

切换工具栏 (RT Professional)

描述

更改时间轴的属性时发生该事件。     

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

按下按键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在用户按下功能键时发生该事件。 

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

使用系统函数和运行系统脚本
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释放按键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

在用户松开功能键时发生该事件。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

按下键盘按键 (RT Professional)

描述

用户按键盘上的键时发生该事件。

操作员不使用 <F10> 和 <ALT+PRINT> 键执行过程操作。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

松开键盘按键 (RT Professional)

描述

用户释放键盘上的键时发生该事件。

使用系统函数和运行系统脚本
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操作员不使用 <F10> 和 <ALT+PRINT> 键执行过程操作。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

溢出 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

当达到所组态的记录大小时发生。 使用记录类型“触发事件”。 

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

切换 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

描述

用户切换显示操作对象时发生该事件，例如从“开”切换到“关”。 

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

关闭 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

当用户将显示和操作对象“开关”置于 OFF 位置时发生的事件。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

打开 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

当用户将显示和操作对象“开关”置于 ON 位置时发生的事件。

说明

注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

已连接 (RT Professional)

描述

移动面板的用户连接到连接盒时发生该事件。

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备。

更改视频格式 (RT Professional)

描述

更改视频格式时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

使用系统函数和运行系统脚本
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全屏 (RT Professional)

描述

激活全屏模式时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

退出全屏 (RT Professional)

描述

退出全屏模式时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

空闲存储空间的下限 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

保存 Audit Trail 介质上的可用存储空间低于所组态的 低存储容量时，触发该事件。 

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

空闲空间的临界下限 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

描述

由于硬件限制，保存 Audit Trail 的存储介质无法提供足够的存储空间时，触发该事件。 

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

值改变 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

当变量的值或者数组元素的值改变时发生。 
变量值的更改由 PLC 或用户触发，例如输入新值时。 如果系统函数更改了变量值，则没有

任何事件输出。

说明

请注意，是否输出事件取决于 HMI 设备和对象类型。

使用系统函数和运行系统脚本
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参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)
元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

重播 (RT Professional)

描述

在重播视频或音频文件时发生该事件。   

说明

请注意，该事件的可用性取决于 HMI 设备和对象类型。

参见

元素 (页 1879)

到期 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

说明

调度器中组态的时间到期。 

说明

请注意，所发生的该事件决于 HMI 设备和对象类型。

参见

编辑器 (页 1865)
基本对象 (页 1867)

使用系统函数和运行系统脚本
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元素 (页 1868)
控件 (页 1870)

10.11.3 WinCC Engineering V18 – 编程参考

WinCC 编程参考

有关 VB 脚本、C 脚本和 Runtime API 的详细说明，请参见“WinCC Engineering V18 – 编程

参考”手册。

参见

SIOS 中的文档 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/cn/view/109813306)

使用系统函数和运行系统脚本
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移动面板 (Panels, Comfort Panels) 11
11.1 基础知识 (Panels, Comfort Panels)

11.1.1 区 (Panels, Comfort Panels)

简介

以下部分适用于下列移动面板：

• KTP 移动面板，有线，例如，Mobile Panel KTP700
“区”(Zones) 工作区只对这些 HMI 设备可见。     

打开

根据所选的 HMI 设备，可通过双击“区”(Zones) 或“区和有效范围”(Zones and effective 
ranges) 在项目窗口中打开工作区。 

工作区

对于有线移动面板，“区”(Zones) 工作区显示已设置的区以及连接盒的相关盒 ID。

巡视窗口

选择一个区后，可以在“常规”(General) 下编辑名称和显示名称。 
对于有线移动面板，输入连接盒的盒 ID。连接盒的区包括“已连接”(Connected) 事件。

将系统函数“ActivateScreen”组态给事件。

参见

无线移动面板的完整文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/
26268960)

可视化过程
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11.1.2 与连接盒相关的“区”工作区 (Panels, Comfort Panels)

简介

“区”(Zones) 工作区以表格形式显示连接盒的盒 ID 和区。

您可以创建一个连接盒的盒 ID 列表，并将特定连接盒分配给一个区。 区限值按照移动面板

的连接电缆长度进行定义。

原理

工作区由“区”(Zones) 表格组成。

盒 ID 在连接盒上设置，并且可通过 HMI 设备读出。 

移动面板 (Panels, Comfort Panels)
11.1 基础知识 (Panels, Comfort Panels)
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11.2 组态 KTP 移动面板进行故障安全操作 (Panels, Comfort Panels)

11.2.1 组态 KTP 移动面板进行故障安全操作 (Panels, Comfort Panels)

简介

在“设备和网络”编辑器中为以下 KTP 移动面板组态故障安全操作：

• KTP400F Mobile Panel
• KTP700F Mobile Panel
• KTP900F Mobile Panel

要求

• 巡视窗口已打开。

• 已在项目中为故障安全操作创建一个 PLC，例如 CPU-1517F-2PN/DP。

将移动面板插入项目中。

1. 在项目导航中单击“添加新设备”(Add new device)。
2. 单击“添加新设备”(Add new device) 对话框中的“HMI”。
3. 选择一个进行故障安全操作的 KTP 移动面板，例如 Mobile Panel KTP700F。该设备将随即插

入到项目中。

为移动面板组态故障安全操作

1. 在“设备和网络”编辑器中打开网络视图。

2. 在工作区中选择移动面板。

3. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规 > 模式 > IO 设备”(Properties > General > Mode > IO 
device)。

4. 在“分配的 IO 控制器”(Assigned IO controller) 下分配故障安全 PLC。 
将激活 PROFINET 并显示智能设备通信的传输区域。

5. 在巡视窗口中，单击“属性 > 常规 > PROFIsafe”(Properties > General > PROFIsafe) 下的“激
活 PROFIsafe”(Activate PROFIsafe)。
将激活 PROFIsafe 并在“属性 > 常规 > PROFIsafe 参数 > F 参数”(Properties > General> 
PROFIsafe parameters > F-parameters) 下显示 F 参数。

6. 要输入新的 F 监视时间，请选择“手动分配 F 监视时间”(Manual assignment of F-monitoring 
time)。

7. 输入一个适合您的 HMI 设备和工厂的 F 监视时间。 

移动面板 (Panels, Comfort Panels)
11.2 组态 KTP 移动面板进行故障安全操作 (Panels, Comfort Panels)
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结果

KTP 移动面板的故障安全操作已在 WinCC 中组态。现在，在 STEP 7 中创建对应的 F 块并在

控制器中将其互连。必须在移动面板上设置 PROFIsafe 地址。 
有关组态和编程故障安全块的更多信息，请参见 STEP 7 文档的“SIMATIC 安全 - 组态和编程”

以及移动面板的设备手册。

11.2.2 组态 PROFIsafe 连接终止 (Panels, Comfort Panels)

步骤

在断开移动面板与连接盒的连接之前，必须终止 PROFIsafe 连接。 
使用“断开 PROFIsafe”系统函数关闭 PROFIsafe 连接。系统函数会将您的调用转发给故障安

全 PROFINET 模块。

要求

• 已创建进行故障安全操作的移动面板，例如  KTP700F Mobile Panel。
• 已创建和打开一个画面。

步骤

要组态 PROFIsafe 连接和断开，请按以下步骤操作：

• 在按钮上组态“断开 PROFIsafe”系统函数，或者在脚本中使用它。 

结果

在运行系统中释放已组态的触发以终止 PROFIsafe 连接时，终止 PROFIsafe 连接的对话框打

开。用户可选择“是”(Yes) 或“否”(No)。

移动面板 (Panels, Comfort Panels)
11.2 组态 KTP 移动面板进行故障安全操作 (Panels, Comfort Panels)
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11.3 使用与连接盒相关的区域 (Panels, Comfort Panels)

11.3.1 组态连接盒的区 (Panels, Comfort Panels)

有效性

以下部分适用于所有 KTP 移动面板，例如移动面板 KTP700。  

简介

用户必须建立一个区，这样才能执行设备特定的操作员控制和监视任务。

要求

• 在“项目语言”(Project languages) 编辑器中，必须已设置了相应的编辑语言，例如，英

语。

• “区”(Zones) 工作区已打开。

步骤

1. 双击“区”(Zones) 表格中的“添加...”(Add...)。
2. 在“ID”字段输入连接盒的盒 ID。
3. 在“名称”字段中输入“MixingPlant”区。

移动面板 (Panels, Comfort Panels)
11.3 使用与连接盒相关的区域 (Panels, Comfort Panels)
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4. 输入“MixingSystem”作为运行时区的“显示名称”。 

5. 针对项目中的所有连接盒重复以上步骤。

结果

已经组态了“MixingPlant”区。 区域范围已按照移动面板的连接电缆长度进行定义。 
显示名称使用设置的编辑语言指定区。 在“项目文本”(Project texts) 编辑器中，将显示该显

示名称的概述。

11.3.2 连接至连接盒时调用系统函数。 (Panels, Comfort Panels)

简介

进入某个区域时，可触发各种系统函数，例如调用组态的弹出画面或登录和注销当前用户。

此外，还可使用用户定义的 VB 函数，也可从工具栏中选择此类函数。 
在以下示例中，组态移动面板连接至连接盒时显示的画面。     

移动面板 (Panels, Comfort Panels)
11.3 使用与连接盒相关的区域 (Panels, Comfort Panels)
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要求

• 已创建一个支持区的移动面板，例如 Mobile Panel KTP700。
• 已经组态了“MixingPlant”区。

• 已创建并打开画面“Plant_1”。
• 已创建并打开画面“MixingPlant_1”。
• “区”(Zones) 工作区已打开。

步骤

1. 从“区”(Zones) 表格中选择“MixingPlant”区。

2. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
3. 单击“已连接”(Connected) 事件。

4. 在“函数列表”(function list) 中，选择系统函数“ActivateScreen”。
5. 选择“MixingPlant_1”作为“画面名称”(Screen name)。

结果

将移动面板连接至“MixingPlant”区的连接盒时，HMI 设备的显示屏中将出现“MixingPlant_1”
画面。 

11.4 参考 (Panels, Comfort Panels)

11.4.1 PROFIsafe 地址 (Panels, Comfort Panels)

有效性

PROFIsafe 地址可用于无线移动面板和 KTP F 设备。 

说明

有关故障安全操作的更多信息，请参阅 HMI 设备的操作说明：

无线移动面板的完整文档 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/
26268960) 

移动面板 (Panels, Comfort Panels)
11.4 参考 (Panels, Comfort Panels)
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PROFIsafe 地址

PROFIsafe 通信中用于故障安全 I/O 的 PROFIsafe 地址在整个网络和所用站中是唯一的。在无

线移动面板上，在项目中创建默认值并将其加载到 HMI 设备。您还可以在 HMI 设备上存储 
PROFIsafe 地址。   
PROFIsafe 地址的范围在 1 到 65534 之间。对两个 PROFIsafe 地址（在工程系统中和 HMI 设
备上）的格式有效性进行检查。 
运行系统启动时，按以下方式加载 PROFIsafe 地址：

• 您在控制面板中设置了有效的 PROFIsafe 地址。

HMI 加载在控制面板中设置的 PROFIsafe 地址。

11.4.2 电源管理 (Panels, Comfort Panels)

有效性

在“运行时设置 > 电源管理”(Runtime Settings > Power Management) 编辑器中，组态移动

面板的节能模式。 

电源管理

无线移动面板可以通过下列方式节省能量：     
• 降低亮度 - 常规节能

• 关闭画面 - 高度节能

您还可以指定在没有操作员输入之后多长时间启用电源管理。保持通信链路。“关闭画面”

的时间要比“降低亮度”的时间长。

移动面板 (Panels, Comfort Panels)
11.4 参考 (Panels, Comfort Panels)
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计划任务 12
12.1 简介

12.1.1 调度程序的现场应用 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

定义

使用调度程序可以将任务组态为在后台独立运行，而无需画面支持。 只需将系统函数或脚

本链接到触发器，即可创建任务。 发生触发事件时将调用链接函数。  

应用示例

调度程序用于自动执行由事件控制的任务。 例如，通过一个任务可以自动执行以下操作：

• 定期交换记录数据

• 在报警缓冲区溢出时打印输出报警报表

• 在轮班结束时打印输出报表

• 监视变量

• 监视用户更改

说明

HMI 设备不同，以上示例中的操作也将不同。 

可视化过程
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12.1.2 使用任务和触发器 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

任务由触发器和任务类型组成。

启动任务

由触发器控制，调度程序启动连接到触发器的任务。 

12.1.3 “调度程序”编辑器的工作区 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, 
Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

双击“调度程序”，在项目视图中打开。 工作区显示已规划的任务，其中包括触发器和任

务类型（如函数列表）。  

计划任务

12.1 简介

可视化过程
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结构

工作区包含作业表。

任务表显示指定任务及其属性，如触发器。 选择任务类型和触发器。 将名称和注释分配到

任务。 描述信息对任务进行了简要说明，包括触发任务的时机。

巡视窗口

巡视窗口的“属性”选项卡分为两部分。 
“作业”区域中列出作业名称和作业类型。 “开始时间”区域中显示有触发器。 该区域的内

容随所选的触发器的不同而有所变化。 
在“事件”选项卡中，可以使用函数列表，该列表包含将在任务中执行的系统函数。

说明

可以使用工具提示获得有关用户界面元素的更详细信息。 为此，将鼠标指针移动到相关对

象上或在已选择对象时按下 <F1>。

12.1.4 触发器 (Basic Panels)

简介

触发器与任务相链接，并构成调用任务的触发事件。 在发生触发事件时，执行该任务。   

计划任务

12.1 简介

可视化过程
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事件触发器

任务链接到系统事件时，将由事件触发任务。 系统事件包括运行系统停止、画面切换和用

户更改等。 
每个 HMI 设备的每一个系统事件，只能组态一次。   

取消激活作业

如果暂时不需要某个作业，可在工程组态系统中取消激活该作业。 也可以使用“取消激活”

触发器，使得之前所组态的系统事件再次可用。 
示例： 将系统事件“关机”用于任务“A”。 另一任务“B”中不能再使用该系统事件。 只有在选择

“禁用”作为任务“A”的触发器时，“运行系统停止”系统事件才再次可用。   

说明

可用的触发器取决于 HMI 设备。

12.1.5 触发器 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

触发器与任务相链接，并构成调用任务的触发事件。在发生触发事件时，执行该任务。   

说明

可用的触发器取决于 HMI 设备。

触发器的类型

调度程序能识别不同类型的触发器：

非周期性触发器

此类触发器包含指定的日期和时间。调度程序在指定日期中的指定时间，执行一次非周期性

触发器的任务。     

计划任务

12.1 简介

可视化过程
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周期性触发器

链接到周期性触发器的任务会在指定时刻定期执行。     
• 标准周期：如果采用标准周期，则第一个时间间隔的启动时间即为运行系统的启动时间。

时间间隔的长度则取决于周期时长。

• 定义有启动时间的触发器：用户可以指定启动时间和时间间隔。使用周期性触发器可以

按一定周期（如按天或按周）执行任务。例如，可以选择“每周”触发器将时间间隔指

定为一周。同时将一周内某天和某个时刻指定为时间间隔的启动时间。

• Runtime Professional 中 快的触发速度为 250 ms。

说明

自定义周期

已自定义周期。在调度程序中，只能使用 大值为一小时的周期。 

事件触发器

任务链接到系统事件时，将由事件触发任务。与周期性触发器不同，系统事件通常不定期发

生。例如，运行系统停止就是一个系统事件。

每个 HMI 设备的每一个系统事件，只能组态一次。       

取消激活作业

如果暂时不需要某个作业，可在工程组态系统中取消激活该作业。也可以使用“取消激活”

触发器，使得之前所组态的系统事件再次可用。 
示例：通过系统事件“用户更改”来计划任务“A”。另一任务“B”中不能再使用该系统事件。只

有在选择“禁用”作为任务“A”的触发时，“用户更改”系统事件才再次可用。   

计划任务

12.1 简介

可视化过程
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12.1.6 周期性触发器的定时器 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

周期性和非周期性触发器的定时器

在运行过程中，可以动态地更改任务的启动时间。 可以选择 HMI 变量作为定时器。 在运行

期间，任务的启动时间将取决于该变量的值。     

说明

HMI 变量必须为“DateTime”类型。 PLC 变量必须为“DateTime”型或“DTL”类型。

只要操作员在运行系统启动后没有对该变量进行更改，任务中所组态的启动时间就有效。 一
旦操作员对该变量执行了更改，启动时间将取决于该变量的当前值。 如果要将所组态的时

间重新设置为启动时间，那么操作员必须再次输入所组态的时间。 

12.1.7 变量触发器 (RT Professional)

变量触发器

除了非周期性触发器、周期性触发器和事件触发器，WinCC 还提供变量触发器。       
对于变量触发器，需要指定一个或多个变量。 仅当变量值发生改变时，才会执行链接到该

触发器的任务。 这将降低系统负载。 每个变量都可以单独设置变量值的扫描周期。 扫描周

期可以是“250 ms”到一小时之间的任何值。 也可以定义自己的用户周期。

计划任务

12.1 简介

可视化过程
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选择触发器的规则

使用变量触发器而非周期性触发器进行变量处理。 这将降低系统负载。

• 变量触发器

仅当变量值发生改变时，才执行任务。 
= 执行任务。

• 周期性触发器

已选择“10 s”作为周期性触发器。 在发生触发事件时，执行该任务。

= 执行任务。

12.1.8 函数列表 (Basic Panels)

函数列表

由触发器启动函数列表。 将逐行执行该函数列表。 每行包含一个系统函数。 每个任务只能

组态一个函数列表。     

说明

函数列表中所包含的可组态系统函数取决于所选择的触发器和 HMI 设备。 

计划任务

12.1 简介

可视化过程
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参见

集成本地 VB 脚本 (页 1940)
集成本地 C 脚本 (页 1941)

12.1.9 函数列表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

函数列表

由触发器启动函数列表。将逐行执行该函数列表。每一行都包含有一个系统函数或一个本地

脚本。每个任务只能组态一个函数列表。

说明

函数列表中所包含的可组态系统函数取决于所选择的触发器和 HMI 设备。

系统函数和脚本的执行

运行过程中，将按照从上到下的顺序执行函数列表中的系统函数和脚本。 
对于非顺序的条件程序，可以使用带有循环、条件语句和中止条件的脚本进行编程。 

12.1.10 打印任务 (RT Professional)

简介

除了“函数列表”之外，WinCC Runtime Professional 还包括“打印作业”任务类型。

计划任务

12.1 简介

可视化过程
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打印作业

通过创建打印作业可打印报表。 发生周期性或非周期性触发事件时，调度程序启动报表打

印。 需要提前在“打印作业”编辑器中定义打印范围和报表的时间范围。 此外，还需要指

定打印报表或将其写入文件中。

如果已选择“打印作业”(Print job) 作为任务类型，则“任务”(Task) 区域将显示一个附加字段。 
在“打印任务”(Print job) 域中，为该任务选择预定义的打印作业。 

说明

如果要使用“打印作业”(Print job) 作业类型，则需在 WinCC Runtime 的启动序列中激活“运

行系统中所计划的打印作业”(Scheduled print jobs in runtime)。
在编辑器中单击“运行系统设置 > 服务 > 运行系统中所计划的打印作业”(Runtime settings 
> Services > Scheduled print jobs in runtime)。

计划任务

12.1 简介

可视化过程
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12.1.11 集成本地 VB 脚本 (RT Professional)

简介

除了“函数列表”和“打印作业”任务类型之外，运行系统专业版还允许用户集成局部 VB 脚
本。

集成本地 VB 脚本

用户除了可以创建和编辑本地脚本。还可以编辑代码并在本地脚本中转换函数列表中的系统

函数。本地 VB 脚本将随任务一同存储。 
在运行期间，将通过触发器启动该脚本。一旦将函数列表转换为 VB 脚本，就不能再访问该

任务的函数列表。只有在删除该 VB 脚本之后，才能再次访问函数列表。

调度程序允许用户启动 VB 脚本，而无需考虑画面操作。通过 VB 脚本可在运行期间访问变

量和画面。 
但是调度程序中的脚本和画面中的脚本间没有公共数据区。可以通过 DataSet 对象或变量同

步调度程序和画面中的脚本。VBS 变量的数据类型始终应为 VARIANT。 
本地 VB 脚本不能并行执行。 后触发的脚本将进入队列等候处理。

说明

创建脚本时，将在声明部分中自动输入“Option explicit”语句并且无法删除。该语句是必需

的，可以避免因没有声明拼写错误的变量而引发错误。 
该语句要求用户在代码中必须使用“Dim”语句定义变量。在代码中切勿使用“Option explicit”
语句，因为该语句会导致运行错误。

要求

如果要使用函数列表和局部脚本，则需要在 WinCC 的启动顺序中启用“运行系统中的任

务”(Tasks in Runtime)。
在编辑器中单击“运行系统设置 > 服务 > 运行系统中的任务”(Runtime settings > Services > 
Tasks in Runtime)。

说明

在 VB 脚本中无法调用 C 脚本，反之亦然。

计划任务
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使用周期作为触发

如果使用自定义周期作为 VB 脚本的触发器，则在运行系统中这些脚本的执行间隔时间始终

为 250 ms。

参见

函数列表 (页 1937)

12.1.12 集成本地 C 脚本 (RT Professional)

简介

除了“函数列表”和“打印作业”任务类型之外，运行系统专业版还允许用户集成局部 C 脚
本。

集成本地 C 脚本

用户除了可以创建和编辑本地脚本。 还可以编辑代码并在本地 C 脚本中转换函数列表中的

系统函数。 本地 C 脚本将随任务一同存储。 
在运行期间，将通过触发器启动该脚本。 一旦将函数列表转换为 C 脚本，就不能再访问该

任务的函数列表。 只有在删除该 C 脚本之后，才能再次访问函数列表。

在运行期间，将通过触发器启动本地 C 脚本。 
本地 C 脚本不能并行执行。 后触发的脚本将进入队列等候处理。

要求

如果要使用函数列表和局部脚本，则需要在 WinCC 的启动顺序中启用“运行系统中的任

务”(Tasks in Runtime)。
在编辑器中单击“运行系统设置 > 服务 > 运行系统中的任务”(Runtime settings > Services > 
Tasks in Runtime)。

说明

在 VB 脚本中无法调用 C 脚本，反之亦然。

计划任务
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使用周期作为触发

如果使用自定义周期作为 C 脚本的触发器，则在运行系统中这些脚本的执行间隔时间始终为 
250 ms。

参见

函数列表 (页 1937)

12.2 计划任务

12.2.1 使用非周期性触发器计划任务 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

简介

计划执行一次停止运行系统的任务，以便进行维护。 该任务将启动要求停止运行系统的函

数。       

要求

• 打开“调度程序”编辑器。

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 在任务区域的表中，单击“添加...”。
2. 输入“年底维护”作为“名称”。

3. 选择“一次”作为“触发器”。

4. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 日期”域中，选择“31.12.2008”。
5. 在“时刻”域中，输入时间“18:00”。
6. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。

计划任务
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7. 在函数列表中，选择系统函数“StopRuntime”。
8. 选择“运行”(Runtime) 作为“模式”(Mode)。

结果

执行任务一次。 运行将在 2008 年 12 月 31 日 18:00 停止。 

说明

RT Professional 中的“StopRuntime”事件

请注意，“StopRuntime”事件表示运行即将结束且某些功能因此而不再可用。 

12.2.2 使用周期性触发器计划任务 (RT Professional)

简介

计划一项任务以便每天输出报表。   

要求

• 已创建装有运行系统专业版的 HMI 设备。

• 已创建“每日报警报表”打印任务。

• “调度程序”工作区已打开。

计划任务
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步骤

1. 在任务区域的表中，单击“添加...”。
2. 在“类型”下，选择“打印任务”。

3. 输入“每日打印报警报表”作为“名称”。

4. 选择“每日”作为“触发器”。

5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 时刻”域中，输入时间“18:00”。
6. 在“任务”区域中，选择“每日报警报表”打印任务。

7. 打开“运行系统设置 > 服务”(Runtime settings > Services) 编辑器。

8. 启用“WinCC 运行系统的启动顺序 > 运行系统中的计划打印作业”(Start sequence of WinCC 
Runtime > Planned print jobs in Runtime)。

计划任务
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结果

在每天的 18:00 点，打印“每日报警报表”报表。 

12.2.3 使用事件触发器计划任务 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

计划一项任务，以便在用户更改时生成画面切换。

要求

• “调度程序”工作区已打开。

• 已创建“启动”画面。

步骤

1. 在任务区域的表中，单击“添加...”。
2. 输入“用户更改时画面切换”作为“名称”。

3. 选择“用户更改”作为“触发器”。

4. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件”。

计划任务

12.2 计划任务

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1945



5. 在函数列表中，选择系统函数“Screen/ActivateScreen”。
6. 在画面名称字段中选择“启动”画面。

结果

使用“用户更改”事件执行任务。 新用户成功登录后，将调用“启动”画面。 

12.2.4 管理任务 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

更改名称

1. 在工作区中，双击“名称”列中的域。 
2. 更改任务名称。

3. 按 <Return> 确认输入。

计划任务
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在巡视窗口的“作业 > 名称”框中，也可以更改名称。  

更改触发器

1. 在工作区中，选择“触发器”列中的域。 
2. 使用  按钮打开下拉列表，然后选择所需触发器。

也可以在巡视窗口的“开始时间”(Starting time) 区域中更改触发器。

删除任务

1. 选择一行或多行待删除的任务。 
2. 单击鼠标右键打开快捷菜单，然后选择“删除”菜单命令。

也可使用 <Del> 键删除一项或多项任务。

12.3 运行系统专业版的示例 (RT Professional)

12.3.1 示例： 每天激活启动画面  (RT Professional)

简介

计划一项任务，以便每天在轮班前通过登录对话框激活启动画面。   

要求

• 已创建“启动画面”。

• “调度程序”工作区已打开。

步骤

1. 在“任务”表格中，单击“添加...”。
2. 输入“激活启动画面”作为“名称”。

3. 选择“函数列表”作为“类型”。

4. 选择“每日”作为“触发器”。

5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 时刻”域中，输入时间“05:30”。
6. 在巡视窗口中，打开“属性 > 事件”。

7. 从函数列表的“画面”组中，选择系统函数“ActivateScreen”。

计划任务

12.3 运行系统专业版的示例 (RT Professional)

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1947



8. 输入“启动画面”作为“画面名称”。

9. 打开“运行系统设置 > 服务”(Runtime settings > Services) 编辑器。

10.激活“运行系统中的计划任务”。

结果

每天早上 5:30 激活“启动画面”。

12.3.2 示例： 打印报表一次 (RT Professional)

任务

计划一项任务以便在年底打印一次报表。 

要求

• 已创建“年度总览”打印任务。

步骤

1. 在任务区域的表中，单击“添加...”。
2. 输入“年度总览”作为“名称”。

3. 选择“打印任务”作为“类型”。

4. 选择“一次”作为“触发器”。

计划任务
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5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 日期”域中，选择“31.12.2010”。
6. 在“时刻”域中，输入时间“22:00”。
7. 在“任务”区域中，选择“年度总览”打印任务。

8. 打开“运行系统设置 > 服务”(Runtime settings > Services) 编辑器。

9. 启用“WinCC 运行系统的启动顺序 > 运行系统中的计划打印作业”(Start sequence of WinCC 
Runtime > Scheduled print jobs in Runtime)。

结果

在 2008 年 12 月 31 日晚上 10:00，启动“年度总览”打印作业。   

12.3.3 示例： 读取当前用户名 (RT Professional)

简介

计划一项任务以便将当前用户名写入文本域中。

计划任务
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要求

• 已创建“Screen_1”画面。

• 已在“Screen_1”画面中，创建“Textfield_1”文本域。

• “调度程序”工作区已打开。

步骤

1. 在任务区域的表中，单击“添加...”。
2. 输入“读取用户名”作为“名称”。

3. 选择“变量触发器”作为“触发器”。

4. 在巡视窗口中单击“属性 > 属性 > 常规 > 添加触发器”。

5. 选择系统变量“@CurrentUser”。
6. 选择“1 分钟”作为“周期”。

7. 在巡视窗口中，打开“属性 > 事件”。

8. 在“函数列表”区域中，单击 。 
9. 输入以下 VB 脚本：

 
Sub Action ()
    Dim user
    user = HMIRuntime.Tags("@CurrentUser").Read
    HMIRuntime.Screens("Screen_1").ScreenItems("Textfield_1").Text = user
End Sub

1. 打开“运行系统设置 > 服务”(Runtime settings > Services) 编辑器。

2. 激活“运行系统中的计划任务”。

结果

变量值发生改变时，将当前用户写入“Textfield_1”文本域。   

12.3.4 示例： 使变量递增 (RT Professional)

简介

您可以计划一项任务，该任务将每小时将一个变量的值递增。

计划任务
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要求

• 已创建装有运行系统专业版的 HMI 设备。

• “调度程序”工作区已打开。

• 已创建“Tag1”变量。

步骤

1. 在任务区域的表中，单击“添加...”。
2. 选择“函数列表”作为“类型”。

3. 输入“对变量执行加计数”作为“名称”。

4. 选择“1 小时”作为“触发器”。

5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 开始时间 > 分钟”(Properties > Properties > General > 
Starting time > at minute) 域中，输入值“35:00”。

6. 在巡视窗口中，打开“属性 > 事件”。

7. 在“函数列表”区域中，单击 。

8. 在输入域中，输入以下程序代码：

 
Sub Action ()
    Dim objTag1
    Dim lngValue
    Set objTag1 = HMIRuntime.Tags("Tag1")
    lngValue = objTag1.Read
    objTag1.Write lngValue + 1
End Sub

1. 打开“运行系统设置 > 服务”(Runtime settings > Services) 编辑器。

2. 选择“运行系统中的计划任务”(Scheduled tasks in Runtime)。

结果

变量周期性递增。    

计划任务
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12.4 运行系统高级版和面板的示例

12.4.1 示例：更改用户后更新用户 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

任务

组态显示已登录用户的 I/O 域。 组态一个在登录用户更改时更新 I/O 域的任务。     

要求

• 创建了“String”类型的“CurrentUser”变量。

• 画面已创建并打开。

• 已在画面中创建了 I/O 域。

步骤

1. 单击“I/O 域”对象。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)：
– 选择“字符串”(String) 作为“显示格式”(Display format)。
– 选择“CurrentUser”作为“变量”。

– 选择“输出”作为模式。

3. 转到“调度程序”的工作区。

4. 在任务区域的表中，单击“添加...”。
5. 输入“当前用户”作为“名称”。

6. 选择“用户更改”作为“触发器”。

7. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件”。

计划任务
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8. 在函数列表的“用户管理”组中，选择系统函数“ReadUserName”。
9. 选择“CurrentUser”作为“变量”。

结果

新用户成功登录后，将调用“ReadUserName”函数。 “CurrentUser”变量将更新并显示在新登

录用户的 I/O 域中。 
如果某个用户未成功登录，则该用户将被退出。 I/O 域中将继续显示以前登录的用户，直到

有新用户成功登录为止。       

12.4.2 示例： 每周打印输出报表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

计划一项任务以便每周输出报表。

要求

• 已创建“周报表”报表。

• “调度程序”工作区已打开。

计划任务
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步骤

1. 在任务区域的表中，单击“添加...”。
2. 输入“在轮班结束时打印周报表”作为“名称”。

3. 选择“每周”作为“触发器”。

4. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 星期数”字段中选择“星期五”。

5. 在“时刻”字段中，输入时间“18:00”。

6. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件”。

7. 在函数列表中，选择系统函数“Print/PrintReport”。
8. 选择“周报表”报表。

结果

每周在星期五的 18:00 点启动打印任务。     

12.4.3 示例：在运行期间，更改任务的启动时间 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在工程组态系统中，将周期性触发器组态为“在每日 18:00 启动”。时间“18:00”为固定的

常量。要在运行期间更改启动时间，可以选择一个变量作为“定时器”。任务在运行期间的

启动时间取决于该变量的值。   

任务

计划一个每日交换日志数据的任务，并将“LogTime”变量作为定时器。在输入字段中，组态

“LogTime”变量。

计划任务
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要求

• “DataLogSource”源日志已创建为数据日志。

• “DataLogDestination”目标日志已创建为数据日志。

• 已创建“ChangeLogTime”画面。

步骤概述

1. 创建定时器变量：创建一个变量，通过它可在运行期间更改进行日志数据交换的起始时间。

2. 组态日期/时间域：操作员可以在运行期间使用“日期/时间”字段来更改任务的起始时间。

3. 使用定时器变量组态任务：创建一个任务，可以在运行期间更改该任务的启动时间。

结果

如果在“LogDataTimeField”输入字段中没有输入任何数值，那么默认情况下，将于每天的 
18:00 点启动任务。同时，还会交换日志数据。如果操作员在“LogDataTimeField”输入字段

中输入 19:00，那么将于 19:00 点交换日志数据。前提是在任务启动前不再更改变量的值。 

12.4.4 示例：1. 组态运行系统的变量 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

任务

在以下示例中，组态“LogTime”变量。

步骤

1. 打开“HMI 变量”编辑器。

2. 在任务区域的表中，单击“添加...”。
3. 输入“LogTime”作为变量的“名称”。

4. 在“连接”列中选择“内部变量”。

5. 在“数据类型”列中选择“DateTime”。

结果

已创建了“DateTime”类型的变量。

计划任务

12.4 运行系统高级版和面板的示例

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 1955



12.4.5 示例：2. 组态“日期/时间”字段 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

任务

在以下实例中组态日期/时间域。要在运行期间更改任务的起始时间，可将“LogTime”变量链

接到“日期/时间”字段。

要求

• 已创建“DateTime”类型的“LogTime”变量。

• “ChangeLogTime”画面已打开。

步骤

1. 在工具箱视图中，将“日期/时间域”从“基本对象”类别拖放到画面中。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 常规”。

3. 禁用“系统时间”。

4. 单击“变量”并选择“LogTime”。
5. 禁用“显示日期”并激活“显示时间”。

6. 选择“输入/输出”作为“模式”。

7. 单击“属性 > 其它”。

8. 输入“LogDataTimeField”作为“名称”。

结果

操作员可以使用所创建的日期/时间域输入时间。

12.4.6 示例： 3. 用定时器变量组态归档 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

任务

在以下示例中使用定时器变量组态任务，通过该变量可在运行期间更改任务的起始时间。    

要求

• 已创建“LogTime”变量。

• “DataLogSource”源日志已创建为数据日志。

计划任务
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• “DataLogDestination”目标日志已创建为数据日志。

• “调度程序”工作区已打开。

步骤

1. 在任务区域的表中，单击“添加...”。
2. 输入“每日在不定时间交换日志”(Swap out log daily at a tag time) 作为“名称”(Name)。
3. 选择“每日”(Daily) 作为“触发器”(Trigger)。
4. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 时刻”域中，输入时间“18:00”。
5. 选择“LogTime”变量作为“标准定时器”(Standard timer)。
6. 在巡视窗口中，打开“属性 > 事件”。

计划任务
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7. 在函数列表中，选择系统函数“System functions/Logs/CopyLog”。
8. 选择这些设置：

– 选择“数据日志”(Data log) 作为“日志类型”(Log type)。
– 选择“DataLogDestination”作为“目标日志”(Destination log)。
– 选择“DataLogSource”作为“源日志”(Source log)。
– 选择“覆盖”(Overwrite) 作为“模式”(Mode)。
– 为“删除源日志”(Delete source log) 选择“是”(Yes)。

结果

如果在“LogDataTimeField”输入域中没有输入任何数值，那么默认情况下，将于每天的 18:00 
点启动任务。 同时，还会交换日志数据。 如果操作员在“LogDataTimeField”输入域中输入 
19:00，那么将于 19:00 点交换日志数据（前提是在任务启动前不再更改变量的值）。 
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使用诊断功能 13
13.1 组态系统诊断

13.1.1 系统诊断 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

13.1.1.1 基本面板基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统诊断的基础知识 (Basic Panels)

简介

您可以使用系统诊断显示所有集成连接的诊断缓冲区中的消息。

       

系统诊断视图   
系统诊断显示画面是可在画面中使用的一个操作和显示用对象。 
借此可直接导航到错误的原因和相关的连接。 您在“设备和网络”编辑器中所组态的所有

集成连接均可访问。

系统诊断视图 (Basic Panels)

简介

基本系统诊断视图中提供了三种不同视图：

• 设备视图

• 诊断缓冲区视图

• 详细视图

可视化过程
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设备视图

只有在已组态多个集成连接的情况下才会显示设备视图。

设备视图以表格形式显示所有的可用连接。双击某一连接可打开相应的诊断缓冲区视图。

诊断缓冲区视图

诊断缓冲区视图显示诊断缓冲区中的当前数据。

要更新诊断缓冲区视图，请单击 。
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详细视图

详细视图显示有关所选连接和任何未决错误的详细信息。在详细视图中检查数据是否正确。

说明

详细视图的内容

详细视图的内容只适用于与 S7-1200 和 S7-1500 控制器集成的连接。

浏览按钮

按钮 键 功能

Enter 键 在设备视图中：

打开所选设备的诊断缓冲区视图。

在诊断缓冲区视图中：

打开详细视图。

Esc 键 在诊断缓冲区视图中：

打开设备视图。

在详细视图中：

打开诊断缓冲区视图。

已组态的功能键（例如 
F1）。

更新诊断缓冲区视图。
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13.1.1.2 面板和运行系统高级版的基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

系统诊断的基础知识 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

系统诊断用于在设备的任何部分中检测问题和错误。WinCC 提供了两个用于快速定位错误的

显示和操作元素。

为确保控制器能将错误消息传送至系统诊断视图或系统诊断窗口，控制器和 HMI 设备之间

必须存在 HMI 连接。此外，必须同时在 PLC 中和 HMI 设备上启用系统诊断。

在 SIMATIC S7-300/400 控制器中，默认禁用系统诊断，但可在控制器属性中启用。在 
SIMATIC S7-1200/1500 控制器中，默认启用系统诊断，但可取消激活。

如果与 SIMATIC S7-300/400 控制器建立了 HMI 连接，则 HMI 设备上“运行系统设置 > 报警 > 
控制器报警”(Runtime Settings > Alarms > Controller alarms) 下的“系统诊断”(System 
diagnostics) 选项将默认启用，且不可禁用。如果与 SIMATIC S7-1200/1500 控制器建立了 
HMI 连接，则 HMI 设备上“运行系统设置 > 报警 > 控制器报警”(Runtime Settings > Alarms 
> Controller alarms) 下的“系统诊断”(System diagnostics) 选项将默认启用，且不可禁用。

系统诊断视图   
报警视图显示 PLC 的状态，而系统诊断视图提供工厂内所有可用设备的概览。可直接浏览至

错误的原因以及相关设备。您可访问在“设备和网络”编辑器中组态的所有具有诊断功能的

设备。

系统诊断窗口   
系统诊断窗口是只能在全局画面中使用的操作和显示元素。

系统诊断窗口的功能与系统诊断视图的完全相同。由于在全局画面中组态了系统诊断窗口，

因此，您还可以执行一些操作，例如，指定该对象能否在运行系统中关闭。

说明

基本面板中的系统诊断

“系统诊断窗口”对象在基本面板上不可用。
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系统诊断视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

系统诊断视图和系统诊断窗口中提供了四种不同的视图：

• 设备视图

• 诊断缓冲区视图     
• 详细视图

• 矩阵视图（仅针对主系统、PROFIBUS、PROFINET）

设备视图

设备视图以表格形式显示某一层的所有可用设备。双击某个设备可打开子设备或详细视图。

第一列中的符号提供有关设备当前状态的信息。

诊断缓冲区视图

在诊断缓冲区视图中，显示设备诊断缓冲区中的当前数据。诊断缓冲区视图只能在设备视图

中调用。

要更新诊断缓冲区视图，请单击 。
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详细视图

详细视图显示有关所选设备和未决错误的详细信息。在详细视图中检查数据是否正确。在详

细视图中不能对错误文本进行排序。
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说明

详细视图的内容

详细视图的内容只适用于与 S7-1200 和 S7-1500 控制器集成的连接。

分布式 I/O 视图

分布式 I/O 视图可用于主系统和 IO 系统。在此视图中，可以查看系统的子设备的状态。视

图中的每个元素显示设备名称、设备类型和 IP 地址或 PROFIBUS 地址。

发生故障时，受影响的元素在视觉上突出显示：

• 红色边框表示较低级元素发生故障。

• 红色背景表示元素本身故障，例如，该设备不可用。
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浏览按钮

按钮 键 功能

Enter 键 打开子设备或详细视图（如果没有子

设备）。

Esc 键 打开父设备或设备视图（如果没有父

设备）。

Home 键 打开设备视图。

已组态的功能键（例如 F1）。 打开诊断缓冲区视图。

仅在设备视图中可见。

已组态的功能键（例如 F2）。 更新诊断缓冲区视图。

说明

使用功能键在精智面板的矩阵视图中进行导航

Shift 键用于在矩阵视图中选择 PNIO 或 PROFIBUS 从站。

运行系统中的语言切换

在打开详细视图前切换运行系统的语言。

如果在详细视图打开的情况下切换运行系统的语言，将返回至诊断缓冲区视图

再次打开详细视图。此时将正确显示所选择的运行系统语言。

13.1.1.3 组态系统诊断对象 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

激活系统诊断

简介

控制器与 HMI 设备之间必须存在 HMI 连接，以便控制器向系统诊断视图发送错误消息。此

外，必须同时在 PLC 中和 HMI 设备上启用系统诊断。

在 SIMATIC S7-300/400 控制器中，默认禁用系统诊断，但可将其启用。在 SIMATIC 
S7-1200/1500 控制器中，默认启用系统诊断，但可取消激活。
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如果与 SIMATIC S7-300/400 控制器建立了 HMI 连接，则 HMI 设备上的系统诊断将默认激活，

且不可取消激活。如果与 SIMATIC S7-1200/1500 控制器建立了 HMI 连接，则 HMI 设备上

的系统诊断可激活，且默认为取消激活状态。

下文介绍了必要时如何在 HMI 设备上和控制器中激活系统诊断。

要求

• 控制器和 HMI 设备之间存在 HMI 连接。

在控制器中激活系统诊断

要在控制器中激活系统诊断，请执行以下操作：

1. 在项目树中，打开控制器的“设备组态”(Device configuration)。
2. 在“设备视图”(Device view) 选项卡中，选择机架上的 CPU。
3. 在巡视窗口中选择“属性 > 常规 > 系统诊断”(Properties > General > System diagnostics)。
4. 激活“激活该设备的系统诊断”(Activate system diagnostics for this device) 选项。

5. 在项目树中右键单击控制器，并在快捷菜单中选择“编译 > 硬件（全部重建）”(Compile > 
Hardware (rebuild all))。

在 HMI 设备上激活系统诊断

要在 HMI 设备上激活系统诊断，请执行以下操作：

1. 在项目树中打开该 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 在“报警 > 控制器报警”(Alarms > Controller alarms) 下选择“系统诊断”(System diagnostics) 

选项。
会在运行系统中启用系统诊断报警的显示。

说明

特殊功能系统诊断报警 SIMATIC S7-300/400 
当用户在“运行系统设置 > 报警 > 控制器报警 > 显示等级”(Runtime settings > Alarms > 
Controller alarms > Display classes) 下为相应的 HMI 连接禁用显示等级 0 时，控制器不会将

系统诊断报警传送到 HMI 设备，即使在控制器中和 HMI 设备上激活了系统诊断时也是如此。
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添加系统诊断指示器 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

系统诊断指示器是库的一个预定义图形符号，可以针对系统中的错误发出警报。 
如果出现错误，则对象的外观会发生变化。该库对象可显示为两种状态：

- 无错误

- 错误         

要求

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

• 全局库“Buttons and Switches > 主副本 > DiagnosticsButtons”已打开。

• 已打开一个画面。

• 已在全局画面中创建系统诊断窗口。
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步骤

1. 在库中选择“DiagnosticsIndicator”对象。

说明

不同设备类型的系统诊断指示器

选择对象时，请确保根据项目中所用的设备类型使用正确的对象。

2. 将库对象拖放到工作区域中要插入对象的位置。
库对象随即插入。

3. 选择库对象。

4. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
针对“单击”(Click) 事件预设系统函数“ShowSystemDiagnosticsWindow”。

结果

向项目中添加了状态诊断指示器，并将其与系统诊断窗口相连。 
如果运行系统中输出了错误消息，则系统诊断指示器将改变其外观。在单击系统诊断指示器

时，将打开系统诊断窗口。系统诊断窗口显示了受影响设备的详细视图。 
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为系统诊断窗口组态访问保护

为系统诊断指示器组态访问保护，以防止对系统诊断窗口进行非授权访问。

1. 在画面中选择“DiagnosticsIndicator”对象。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 运行系统安全”(Properties > Properties > Security in Runtime) 
中，选择一个授权。

在运行系统中单击系统诊断指示器时，将打开一个登录对话框。除非您拥有所需的权限，否

则系统诊断窗口不会打开。 

在全局画面中组态系统诊断窗口 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

系统诊断窗口提供了工厂内所有可用设备的概览。系统诊断窗口与系统诊断视图的工作方式

相似，但它仅在全局画面中可用。       

要求

• 已至少创建一个 PLC。
• 已创建一个精智面板或 WinCC RT Advanced。
• 在每个控制器中和 HMI 设备上启用系统诊断。

• 全局画面已打开。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 双击“工具”(Tools) 任务卡中的“系统诊断窗口”(System diagnostics window) 对象。该对象
已添加到全局画面中。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 列 > 设备/详细视图”(Properties > Properties > Columns > 
Devices/Detail view)。

3. 激活运行系统的设备视图中所需的列，例如状态、名称、地址。

4. 激活在运行系统的详细视图中需要的列，例如状态、名称、上级标识。

5. 在诊断缓冲区视图中，激活所需的列，例如：状态和名称。

6. 根据需要自定义列标题。

7. 启用“属性 > 属性 > 布局 > 列设置 > 可移动列”(Properties > Properties > Layout > Column 
settings > Columns moveable) 以在运行系统中移动列。

8. 启用“属性 > 属性 > 窗口 > 可关闭”(Properties > Properties > Window > Closable) 以支持在
运行系统中关闭系统诊断窗口。
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结果

系统诊断窗口已添加到全局画面中。系统诊断窗口将响应设备中的错误消息，并显示受影响

的设备。

在画面中组态一个系统诊断指示器以打开系统诊断窗口。

将按钮组态为系统诊断指示器 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

要指示工厂中的错误等情况时，可组态一个按钮来代替库中的“DiagnosticsIndicator”对
象。         

要求

• 已至少创建一个 PLC。
• 在每个控制器中和 HMI 设备上启用系统诊断。

• “工具”(Tools) 任务卡处于打开状态。

• 已创建位图形列表，其中具有表示状态的两个不同图形。

• 已打开一个画面。

• 已创建了一个系统诊断视图。

步骤

1. 双击“工具”(Tools) 任务卡中的“按钮”(Button) 对象。画面中将添加一个按钮。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 模式 > 图形”(Properties > Properties > General > 
Mode > Graphic)。

3. 在“图形 > 图形列表”(Graphic > Graphics list) 下选择位图形列表。

4. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 变量”(Properties > Properties > General > Tag) 下，选择
“@DiagnosticsIndicatorTag”变量。

为按钮组态系统函数

1. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
2. 选择“单击”(Click) 事件。

3. 单击表中的“添加函数”(Add function)。
4. 选择“ActivateSystemDiagnosticsView”系统函数。

5. 选择系统诊断视图。
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结果

至此，您已组态了一个会对 PLC 消息进行响应的按钮。如果运行系统中输出了错误消息，则

该按钮的外观将发生变化。

该按钮有两个状态：

• 错误

点击该按钮后，将打开系统诊断视图。系统诊断视图可显示相关设备的详细视图。

• 无错误

点击该按钮后，将打开系统诊断视图。系统诊断视图将显示设备视图。

组态系统诊断视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

您可以将一个系统诊断视图添加到自己的项目中，以获取工厂内所有可用设备的总览。

要求

• 已至少创建一个 PLC。
• 已创建一个精智面板或 WinCC RT Advanced。
• 在每个控制器中和 HMI 设备上启用系统诊断。

• 已创建一个画面。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 双击“工具”(Tools) 任务卡中的“系统诊断视图”(System diagnostics view) 对象。该对象已添
加到该画面中。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 列 > 设备/详细视图”(Properties > Properties > Columns > 
Devices/Detail view)。

3. 激活运行系统的设备视图中所需的列，例如状态、名称、插槽。

4. 激活在运行系统的详细视图中需要的列，例如状态、名称、工厂标识。

5. 在诊断缓冲区视图中，激活所需的列，例如：状态和名称。

6. 启用“属性 > 属性 > 布局 > 列设置 > 可移动列”(Properties > Properties > Layout > Column 
settings > Columns moveable) 以在运行系统中移动列。

7. 可以根据需要在“属性 > 属性 > 列标题”(Properties > Properties > Column headers) 下更改列
标题。
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结果

系统诊断视图已添加到该画面中。现在，整个工厂的错误都将显示在运行系统的系统诊断中。

组态系统诊断视图 (Basic Panels)

简介

要获得所有集成连接的总览，可在项目中插入一个系统诊断视图。

要求

• 已创建一个 PLC。
• 已创建一个基本面板。

• 已在“设备和网络”编辑器中创建了一个集成连接。

• 已创建一个画面。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 双击“工具”(Tools) 任务卡中的“系统诊断视图”(System diagnostics view) 对象。 该对象已
添加到该画面中。 

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 布局”(Properties > Layout)。
3. 在“每条目的行数”(Lines per entry) 下输入一个数字，例如 5。

结果

系统诊断视图已添加到该画面中。 
要获取 新的报警，需更新诊断缓冲区。

在系统诊断视图中拆分视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

系统诊断视图还可提供显示画面的拆分视图。您可以选择快速查看设备和相关详细信息。
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要求

• 已至少创建一个 PLC。
• 已创建 HMI 设备，例如精智面板。

• 在每个控制器中和 HMI 设备上启用系统诊断。

• 已创建一个画面。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 双击“工具”(Tools) 任务卡中的“系统诊断视图”(System diagnostics view) 对象。该对象已添
加到该画面中。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
3. 激活“显示拆分视图”(Show split view)。
4. 激活“调整大小 > 自动调整大小”(Fit to size > Auto-size)。
5. 还可以根据需要更改“设备视图”和“详细视图”的行数。

结果

系统诊断视图已添加到该画面中。系统诊断视图已拆分为两个区域。

顶部区域显示设备视图。底部区域显示详细视图。

如果打开诊断缓冲区视图，顶部区域将显示诊断缓冲区的总览，而底部区域则显示详细信息。
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说明

详细视图的内容

详细视图的内容只适用于与 S7-1200 和 S7-1500 控制器集成的连接。
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13.1.2 系统诊断 (RT Professional)

13.1.2.1 运行系统专业版的基本知识 (RT Professional)

系统诊断的基础知识 (RT Professional)

简介

系统诊断用于在设备的任何部分中检测问题和错误。WinCC 提供两个用于快速定位错误的操

作元素。

为确保控制器能将错误消息传送至系统诊断视图或系统诊断窗口，控制器和 HMI 设备之间

必须存在 HMI 连接。此外，必须同时在 PLC 中和 HMI 设备上启用系统诊断。

在 SIMATIC S7-300/400 控制器中，默认禁用系统诊断，但可在控制器属性中启用。在 
SIMATIC S7-1200/1500 控制器中，默认启用系统诊断，但可取消激活。

如果与 SIMATIC S7-300/400 控制器建立了 HMI 连接，则 HMI 设备上“运行系统设置 > 报警 > 
控制器报警”(Runtime Settings > Alarms > Controller alarms) 下的“系统诊断”(System 
diagnostics) 选项将默认启用，且不可禁用。如果与 SIMATIC S7-1200/1500 控制器建立了 
HMI 连接，则 HMI 设备上“运行系统设置 > 报警 > 控制器报警”(Runtime Settings > Alarms 
> Controller alarms) 下的“系统诊断”(System diagnostics) 选项将默认启用，且不可禁用。

系统诊断视图   
报警视图显示 PLC 的状态，而系统诊断视图提供工厂内所有可用设备的概览。可直接浏览至

错误的原因以及相关设备。您可访问在“设备和网络”编辑器中组态的所有具有诊断功能的

设备。

系统诊断指示器 
系统诊断指示器是库的一个预定义图形符号，可以针对系统中的错误发出警报。

当发生错误时，系统诊断指示器的外观会发生变化。

GoTo 按钮 
GoTo 按钮是库中的一个预定义图形符号。当报警视图中显示诊断报警时，可以使用 GoTo 按
钮跳转到系统诊断视图中的出错位置。
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参见

激活系统诊断 (页 1979)

系统诊断视图 (RT Professional)

简介

系统诊断视图和系统诊断窗口中提供了四种不同的视图：

• 设备视图

• 诊断缓冲区视图     
• 详细视图

• 矩阵视图（仅针对主系统、PROFIBUS、PROFINET）

设备视图

设备视图以表格形式显示某一层的所有可用设备。双击某个设备可打开子设备或详细视图。

第一列中的符号提供有关设备当前状态的信息。

诊断缓冲区视图

在诊断缓冲区视图中，显示设备诊断缓冲区中的当前数据。诊断缓冲区视图只能在设备视图

中调用。

要更新诊断缓冲区视图，请单击“更新”(Update)。
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详细视图

详细视图显示有关所选设备和未决错误的详细信息。在详细视图中检查数据是否正确。在详

细视图中不能对错误文本进行排序。
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说明

详细视图的内容

详细视图的内容只适用于与 S7-1200 和 S7-1500 控制器集成的连接。

浏览按钮

按钮 键 功能

Enter 键 打开子设备或详细视图（如果没有子

设备）。

Esc 键 打开父设备或设备视图（如果没有父

设备）。

Home 键 打开设备视图。

功能键 F4。 打开诊断缓冲区视图。

仅在设备视图中可见。

功能键 F5。 更新诊断缓冲区视图。

13.1.2.2 组态系统诊断对象 (RT Professional)

激活系统诊断 (RT Professional)

简介

控制器与 HMI 设备之间必须存在 HMI 连接，以便控制器向系统诊断视图发送错误消息。此

外，必须同时在 PLC 中和 HMI 设备上启用系统诊断。

在 SIMATIC S7-300/400 控制器中，默认禁用系统诊断，但可将其启用。在 SIMATIC 
S7-1200/1500 控制器中，默认启用系统诊断，但可取消激活。

如果与 SIMATIC S7-300/400 控制器建立了 HMI 连接，则 HMI 设备上的系统诊断将默认激活，

且不可取消激活。如果与 SIMATIC S7-1200/1500 控制器建立了 HMI 连接，则 HMI 设备上

的系统诊断可激活，且默认为取消激活状态。

下文介绍了必要时如何在 HMI 设备上和控制器中激活系统诊断。
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要求

• 控制器和 HMI 设备之间存在 HMI 连接。

在控制器中激活系统诊断

要在控制器中激活系统诊断，请执行以下操作：

1. 在项目树中，打开控制器的“设备组态”(Device configuration)。
2. 在“设备视图”(Device view) 选项卡中，选择机架上的 CPU。
3. 在巡视窗口中选择“属性 > 常规 > 系统诊断”(Properties > General > System diagnostics)。
4. 激活“激活该设备的系统诊断”(Activate system diagnostics for this device) 选项。

5. 在项目树中右键单击控制器，并在快捷菜单中选择“编译 > 硬件（全部重建）”(Compile > 
Hardware (rebuild all))。

在 HMI 设备上激活系统诊断

要在 HMI 设备上激活系统诊断，请执行以下操作：

1. 在项目树中打开该 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 在“报警 > 控制器报警”(Alarms > Controller alarms) 下选择“系统诊断”(System diagnostics) 

选项。
会在运行系统中启用系统诊断报警的显示。

说明

特殊功能系统诊断报警 SIMATIC S7-300/400 
当用户在“运行系统设置 > 报警 > 控制器报警 > 显示等级”(Runtime settings > Alarms > 
Controller alarms > Display classes) 下为相应的 HMI 连接禁用显示等级 0 时，控制器不会将

系统诊断报警传送到 HMI 设备，即使在控制器中和 HMI 设备上激活了系统诊断时也是如此。

参见

系统诊断的基础知识 (页 1976)

添加系统诊断指示器 (RT Professional)

简介

系统诊断指示器是库的一个预定义图形符号，可以针对系统中的错误发出警报。 
如果出现错误，则对象的外观会发生变化。该库对象可显示为两种状态：
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- 无错误

- 错误         

要求

• “库”(Libraries) 任务卡已打开。

• 全局库“Buttons and Switches > 模板副本 > DiagnosticsButtons”已打开。

• 已打开一个画面。

• 已在全局画面中创建系统诊断窗口。
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操作步骤

1. 在库中选择“DiagnosticsIndicator”对象。

说明

不同设备类型的系统诊断指示器

选择对象时，请确保根据项目中所用的设备类型使用正确的对象。

2. 将库对象拖放到工作区域中要插入对象的位置。
库对象随即插入。

3. 选择库对象。

4. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
针对“单击”(Click) 事件预设系统函数“显示系统诊断窗
口”(ShowSystemDiagnosticsWindow)。

结果

向项目中添加了状态诊断指示器，并将其与系统诊断窗口相连。 
如果运行系统中输出了错误消息，则系统诊断指示器将改变其外观。在单击系统诊断指示器

时，将打开系统诊断窗口。系统诊断窗口显示了受影响设备的详细视图。 
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为系统诊断窗口组态访问保护

为系统诊断指示器组态访问保护，以防止对系统诊断窗口进行非授权访问。

1. 在画面中选择“DiagnosticsIndicator”对象。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 属性 > 运行系统安全”(Properties > Properties > Security in Runtime) 
中，选择一个授权。

在运行系统中单击系统诊断指示器时，将打开一个登录对话框。除非您拥有所需的权限，否

则系统诊断窗口不会打开。 

将按钮组态为系统诊断指示器 (RT Professional)

简介

要指示工厂中的错误等情况时，可组态一个按钮来代替库中的“DiagnosticsIndicator”对
象。         

要求

• 已至少创建一个 PLC。
• 在每个控制器中和 HMI 设备上启用系统诊断。

• “工具”(Tools) 任务卡处于打开状态。

• 已创建位图形列表，其中具有表示状态的两个不同图形。

• 已打开一个画面。

• 已创建了一个系统诊断视图。

步骤

1. 双击“工具”(Tools) 任务卡中的“按钮”(Button) 对象。画面中将添加一个按钮。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规 > 模式 > 图形”(Properties > Properties > General > 
Mode > Graphic)。

3. 在“图形 > 图形列表”(Graphic > Graphics list) 下选择位图形列表。

4. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 变量”(Properties > Properties > General > Tag) 下，选择
“@DiagnosticsIndicatorTag”变量。

为按钮组态系统函数

1. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
2. 选择“单击”(Click) 事件。
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3. 单击表中的“添加函数”(Add function)。
4. 选择“ActivateSystemDiagnosticsView”系统函数。

5. 选择系统诊断视图。

结果

至此，您已组态了一个会对 PLC 消息进行响应的按钮。如果运行系统中输出了错误消息，则

该按钮的外观将发生变化。

该按钮有两个状态：

• 错误

点击该按钮后，将打开系统诊断视图。系统诊断视图可显示相关设备的详细视图。

• 无错误

点击该按钮后，将打开系统诊断视图。系统诊断视图将显示设备视图。

组态系统诊断视图 (RT Professional)

简介

您可以将一个系统诊断视图添加到自己的项目中，以获取工厂内所有可用设备的总览。

要求

• 已至少创建一个 PLC。
• 已创建 HMI 设备。

• 已在控制器与 HMI 设备之间建立了 HMI 连接。

• 在每个控制器中和 HMI 设备上启用系统诊断。

• 已创建一个画面。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 双击“工具”(Tools) 任务卡中的“系统诊断视图”(System diagnostics view) 对象。该对象已添
加到该画面中。

2. 在巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 列 > 设备/详细视图”(Properties > Properties > Columns > 
Devices/Detail view)。

3. 激活运行系统的设备视图中所需的列，例如状态、名称、插槽。
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4. 激活在运行系统的详细视图中需要的列，例如状态、名称、工厂标识。

5. 在诊断缓冲区视图中，激活所需的列，例如：状态和名称。

6. 选择“属性 > 属性 > 布局 > 列设置 > 可移动列”(Properties > Properties > Layout > Column 
settings > Columns movable) 以允许在运行系统中移动列。

7. 可以根据需要在“属性 > 属性 > 列标题”(Properties > Properties > Column headers) 下更改列
标题。

结果

系统诊断视图已添加到该画面中。现在，整个工厂的错误都将显示在运行系统的系统诊断中。

在系统诊断视图中拆分视图 (RT Professional)

简介

系统诊断视图还可提供显示画面的拆分视图。您可以选择快速查看设备和相关详细信息。

要求

• 已至少创建一个 PLC。
• 已创建 HMI 设备。

• 在每个控制器中和 HMI 设备上启用系统诊断。

• 已创建一个画面。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 双击“工具”(Tools) 任务卡中的“系统诊断视图”(System diagnostics view) 对象。该对象已添
加到该画面中。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
3. 激活“显示拆分视图”(Show split view)。
4. 还可以根据需要更改“设备视图”和“详细视图”的行数。

结果

系统诊断视图已添加到该画面中。系统诊断视图已拆分为两个区域。

顶部区域显示设备视图。底部区域显示详细视图。
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如果打开诊断缓冲区视图，顶部区域将显示诊断缓冲区的总览，而底部区域则显示详细信息。

说明

详细视图的内容

详细视图的内容只适用于与 S7-1200 和 S7-1500 控制器集成的连接。
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13.1.2.3 示例：具有所有对象的系统诊断 (RT Professional)

示例：步骤概述 (RT Professional)

简介

• 已创建控制器和 HMI 设备。

• 已在控制器与 HMI 设备之间建立了 HMI 连接。

• 已在控制器中和 HMI 设备上激活系统诊断。

组态步骤

要快速查看错误，可以创建一个总览画面，其中包含用于显示诊断报警的各种对象。

以下示例显示了如何在项目中有效使用“工具”(Tools) 和“库”(Libraries) 任务卡的各个对象。

示例分为以下几个步骤：

• 创建画面

项目工程师为系统诊断创建多个画面：

– 包含用于系统诊断的所有对象的总览画面

– 报警视图画面

– 系统诊断视图画面

• 在画面中插入对象

项目工程师在画面中插入各种对象：

– “报警”(Alarm) 画面中的报警视图

– 用于显示报警视图和系统诊断视图的画面窗口

• 组态对象

项目工程师连接各个对象，以使目标导航转至运行系统中的错误原因。

– 具有系统诊断视图的画面窗口的系统诊断指示器

– 具有画面窗口和报警视图及系统诊断视图的 Goto 按钮。

参见

示例： 创建画面 (页 1988)
示例： 在画面中插入对象 (页 1989)
示例：添加系统诊断指示器 (页 1990)
示例：插入 GoTo 按钮 (页 1991)
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示例： 创建画面 (RT Professional)

简介

接下来，将创建三个画面来显示不同的对象。

要求

• 项目已经打开。

• 已创建 HMI 设备。

步骤

1. 打开项目树。

2. 在“画面”(Screens) 文件夹中单击“添加新画面”(Add new screen)。
3. 打开画面的快捷菜单，并分配名称“Overview SysDiag”。
4. 再创建一个名为“Alarm”的画面。

5. 打开“库”(Libraries) 任务卡。

6. 打开全局库“Buttons and Switches > Kopiervorlagen > DiagnosticsButtons > RTProfessional”。
7. 在全局库中单击“DiagnosticScreen”对象。

8. 将对象拖放到项目树中的“画面”(Screens) 文件夹中。

结果

已在项目树中创建三个画面：

• Overview SysDiag
• Alarm
• SystemDiagnostics
已在“SystemDiagnostics”画面中创建系统诊断视图。

参见

示例：步骤概述 (页 1987)
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示例： 在画面中插入对象 (RT Professional)

简介

在以下示例中，您要将不同对象从“工具”(Tools) 任务卡插入到画面中。

要求

已创建以下三个画面：

• Overview SysDiag
• 报警

• SystemDiagnostics
“工具”(Tools) 任务卡处于打开状态。

步骤

1. 打开“报警”(Alarm) 画面。

2. 将“报警视图”(Alarm view) 从“工具”(Tools) 任务卡拖放到画面中。

3. 打开画面“Overview SysDiag”。
4. 将“画面窗口”(Screen window) 从“工具”(Tools) 任务卡拖放到画面中。

5. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 其它 > 名称”(Properties > Properties > Miscellaneous > Name) 
下输入名称“Alarm”。

6. 选择“属性 > 属性 > 常规 > 内容 > 显示画面”(Properties > Properties > General > Content > 
Displayed screen) 下的“Alarm”。

7. 创建第二个画面窗口，命名为“SysDiag”。
8. 选择“属性 > 属性 > 常规 > 内容 > 显示画面”(Properties > Properties > General > Content > 

Displayed screen) 下的“SystemDiagnostics”。

结果

已将报警视图插入到“报警”(Alarm) 画面中。 报警视图的名称“Alarm_view_1”保持不变。

已在“Overview SysDiag”画面中创建了两个画面窗口： 第一个画面窗口的名称为“Alarm”，显

示报警视图。 第二个画面窗口的名称为“SysDiag”，显示系统诊断视图。

参见

示例：步骤概述 (页 1987)
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示例：添加系统诊断指示器 (RT Professional)

简介

系统诊断指示器是库的一个预定义图形符号，可以针对系统中的错误发出警报。 
如果出现错误，则对象的外观会发生变化。该库对象可显示为两种状态：

- 无错误

- 错误         

要求

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

• 全局库“Buttons and Switches > 主副本 > DiagnosticsButtons  > RT Professional”(Buttons 
and Switches > Master copies > DiagnosticsButtons > RT Professional) 已打开。

• 已创建以下三个画面：

– Overview SysDiag
– Alarm
– SystemDiagnostics

• 已创建“SysDiag”画面窗口，且该窗口已与“DiagnosticScreen”画面链接。

步骤

1. 在库中选择“DiagnosticsIndicator”对象。

2. 将库对象拖动到画面“Overview SysDiag”中。
库对象随即插入。

3. 选择库对象。
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4. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
已为“单击”(Click) 事件预设三个系统函数。

5. 在“ActivateScreenInScreenWindow”系统函数中，为“画面名称”(Screen name) 参数选择
“SysDiag”。

6. 在“SetPropertyByConstant”系统函数中，为“画面对象”(Screen object) 参数选择“SysDiag”。

结果

向项目中添加了系统诊断指示器，并将其与“SysDiag”画面窗口相连。

如果运行系统中输出了错误消息，则系统诊断指示器将改变其外观。单击系统诊断指示器时，

将打开组态了系统诊断视图的“SysDiag”画面窗口。系统诊断视图可显示相关设备的详细视图。 

参见

示例：步骤概述 (页 1987)

示例：插入 GoTo 按钮 (RT Professional)

要求

• “库”(Libraries) 任务卡处于打开状态。

• 全局库“Buttons and Switches > 主副本 > DiagnosticsButtons  > RT Professional”(Buttons 
and Switches > Master copies > DiagnosticsButtons > RT Professional) 已打开。
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• 已创建以下三个画面：

– Overview SysDiag
– Alarm
– SystemDiagnostics

• 已创建“Alarm”画面窗口，且该窗口已与“Alarm”画面链接。

• 已创建“SysDiag”画面窗口，且该窗口已与“DiagnosticScreen”画面链接。

在画面中组态 Goto 按钮

1. 打开画面“SystemDiagnostic”。
2. 打开全局库“Buttons and Switches > 主副本 > DiagnosticsButtons”(Buttons and Switches > 

Master copies > DiagnosticsButtons)。
3. 在库中选择“DiagnosticsGoto”对象。

4. 将库对象拖动到画面“Overview SysDiag”中。库对象随即插入。

5. 选择库对象。

6. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
已为事件预设三个系统函数。

7. 在“ActivateScreenInScreenWindow”系统函数中，为“画面名称”(Screen name) 参数选择
“SysDiag”。
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8. 在“SetPropertyByConstant”系统函数中，为“画面对象”(Screen object) 参数选择“SysDiag”。
9. 在“SetPropertyByProperty”系统函数中，选择以下设置：

– 画面名称：报警

– 对象：Alarm_view_1

结果

已组态 Goto 按钮，并将该按钮链接到报警视图和系统诊断视图。

如果报警视图在运行系统的“Alarms”画面窗口中输出错误消息，则单击 GoTo 按钮。

已向“SysDiag”画面窗口添加系统诊断视图。详细视图中将打开出现相关错误的设备。

参见

示例：步骤概述 (页 1987)

13.2 SIMATIC IPC 的监视功能

SIMATIC IPC 的硬件监视

所有 SIMATIC IPC 均支持监视功能。如果在线连接 IPC，TIA Portal 中会显示部分监视功能。

诊断编辑器提供有关以下各组工作状态的信息：

• 风扇

• 温度

• 电压

• 驱动器/存储介质

下图显示了诊断编辑器中所有组的概览：
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在诊断编辑器中，您可以在完整视图和单一视图间切换。

“温度”(Temperatures) 组
“温度”(Temperatures) 组显示不同组件的温度。 

“风扇”(Fans) 组
“风扇”(Fans) 组指示可用风扇的状态（取决于设备）。速度用每分钟转数 (rpm) 表示。

“电压”(Voltages) 组
“电压”(Voltages) 组指示可用电压传感器的状态（取决于设备）。CMOS 电池的电压受到监

视。该传感器提供有关电压处于正常状态、临界状态还是故障状态的信息。
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“驱动器”(Drives) 组
“驱动器”(Drives) 组指示可用驱动器/存储介质的状态（取决于设备）。该组支持以下存储介

质：

• ATA 硬盘

• CF 卡 
• SCSI 硬盘 
• USB 硬盘或 USB 记忆棒 
• INTEL RAID 适配器的硬盘

属性中包含每个驱动是否具备 S.M.A.R.T. 功能和/或是否属于 RAID 驱动器的信息。此情况下

显示状态信息。

限值

“风扇”(Fans) 和“温度”(Temperatures) 这两个组定义了上限值和下限值。限值取决于 IPC 且
无法更改。

颜色代码

每个显示对象旁的图标根据对象的状态改变颜色。以下颜色适用于所有组：

• 绿色 = 正常

• 红色 = 超出上限值或下限值，或者对象处于临界状态。

对偏差的反应

如果超出上限值或下限值或者其中一个组达到临界状态，则诊断缓冲区中将触发一个条目。

同时，图标颜色变为红色。 
有关 IPC 诊断功能的更多信息，请参见 SIOS Portal (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/39129913)。
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13.3 通过 ProDiag 监控设备和工厂 (RT Professional, RT Advanced, Panels, 
Comfort Panels)

13.3.1 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, 
Comfort Panels)

简介

TIA Portal ProDiag 函数用于监视和识别工厂或机器中发生的错误。可以使用 ProDiag 显示错

误类型、出错原因以及 HMI 设备上的错误位置。 

使用

可以使用 ProDiag 函数监视工厂以使其显示在 HMI 设备上。ProDiag 的主要目标是在出现错

误后缩短停机时间和降低生产损失，以及使用及时警告避免错误。诊断和显示对象为用户提

供了排除故障所需的特定信息，并在现场的 HMI 设备上显示了各个过程。

原理

在 STEP 7 中，可以根据要求创建操作数监控并组态设置。出现错误时，会基于所组态的标

准生成监控报警。所组态的监控实例存储在预设的 ProDiag 函数块中。可以使用自动生成的 
ProDiag FB 或创建并组态您自己的 ProDiag FB。
可以使用 WinCC 使 ProDiag 函数可视化，从而显示在 HMI 设备上。组态画面对象，这些对

象提供了工厂的当前状态概览并显示了出错时的受影响代码或步进顺序。 

13.3.2 操作数监控的基本知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

监控操作数

可使用监控功能查看布尔型变量的状态。如果工厂或机器出现错误，则会触发所组态的监控，

并且操作数的状态会被写入到 ProDiag 块的错误位中。支持以下监控类型：

• 操作数监控

• 互锁监控

• 动作监控

• 响应监控
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• 位置监控

• 文本消息

• 错误消息

类别和子类别

可以为各个监控实例定义类别和子类别。可以使用八个类别根据所出现事件的紧急情况对其

进行分类。子类别用于对信息进行进一步细分。在一个监控实例中可以结合类别和子类别。 
在项目树的“公用数据 > 监控设置”(Common data > Supervision settings) 下，可以找到监

控的类别、子类别和报警文本。有关监控和类别的更多信息，请参见“编程 PLC > 通过 
ProDiag 监控机器和工厂”章节。

在 HMI 中跟踪监控

使用“ProDiag 概览”对象跟踪 WinCC 中所组态监控的状态。 
如果工厂中发生事件，则监控类别和监控类型的相应符号会在“ProDiag 概览”中亮起。如果

通过组态的按钮将受影响的网络显示在了 PLC 代码视图中，则将直接跳转至错误消息或显示

屏。

“GRAPH 概览”(GRAPH overview) 对象中显示 GRAPH 数据块的 GRAPH 顺控程序的状态。如

果某一步骤中发生 GRAPH 监控故障，则 GRAPH 概览中的故障符号亮起，同时故障步骤将突

出显示。

通过“PLC 代码视图”对象，可在 HMI 设备上显示使用 LAD、FBD 和 GRAPH 编程语言编写的

用户程序。  
借助初始值采集和条件分析功能，可在发生错误时记录相应值并可使用“条件分析视图”对

象快速识别出错误操作数。

优势

可使用 ProDiag 组态监控并在不更改用户程序代码的情况下监视工厂。

可在 HMI 设备上执行工厂诊断。自动同步数据以保持 HMI 设备上始终显示 新信息。

欲了解通过 SIMATIC ProDiag 实现机器和设备的集成诊断的详细信息，请关注 Siemens 
YouTube 频道：

通过 SIMATIC ProDiag 提高机器和设备的可用性 (https://youtu.be/pri8m08g4Ak)
使用 ProDiag 进行机器和工厂诊断的应用示例可参见 Siemens 工业在线支持中条目 ID 
109740151：
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通过 ProDiag 执行机器和工厂诊断 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109740151/en)

参见

通过 ProDiag 执行机器和工厂诊断 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109740151/en)

13.3.3 要求和许可 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

用户可以使用 STEP 7 Professional 在 TIA Portal 中组态 ProDiag 监控，然后使用 WinCC 为监

控和诊断创建画面对象。要使用 ProDiag 功能和相应的画面对象，您需要一个许可证。

软件要求

要组态 ProDiag 监控，您需要下列产品：

• TIA Portal STEP 7 Professional
• TIA Portal WinCC 

– Comfort/Advanced V14 或更高版本，或者

– Professional V14 或更高版本

硬件要求

ProDiag 功能适用于固件版本为 V2.0 或更高版本的 S7-1500 系列 CPU。 
用于工厂监控和诊断的对象可用于以下 HMI 设备：

• 精智面板和 KTP 移动面板* 
• RT Advanced 
• RT Professional
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* “PLC 代码视图”对象在显示屏尺寸为 7" 或以上的精智面板和 KTP 移动面板上可用 

说明

“完全访问”和“读取访问”保护等级（在 CPU 中组态）下的 ProDiag 对象（用于监控和诊

断工厂）可以使用。

“HMI 访问”和“不可访问”保护等级下的 ProDiag 对象不可使用。

ProDiag 监控许可

使用 STEP 7 Professional 组态的 ProDiag 监控的数量需经过许可。前 25 个监控无需许可证，

但剩余监控必须使用许可证。

监控数量 <= 25 <= 250 <= 500 <= 750 <= 1000 > 1000
许可证数量 0 1 2 3 4 5

ProjDiag 对象许可

要将用于诊断和监控的对象与程序中的 ProDiag 监控搭配使用，需要一个 ProDiag 许可证。

13.3.4 可视化监控 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

13.3.4.1 用于工厂监控和诊断的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

WinCC 提供了以下对象，可使用这些对象显示当前监视状态以及在程序代码中进行故障诊断：

• ProDiag 概览

• GRAPH 概览

• PLC 代码视图

• 条件分析视图
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ProDiag 概览

“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象提供已组态监控的当前状态概览。

ProDiag 概览适用于精智面板、KTP 移动面板、RT Advanced 和 RT Professional。

GRAPH 概览

“GRAPH 概览”(GRAPH overview) 对象用于显示 GRAPH 顺控程序已执行步骤的当前程序状态。

GRAPH 概览适用于精智面板、KTP 移动面板、RT Advanced 和 RT Professional。
请注意，需要 ProDiag 许可证才能使用“GRAPH 概览”(GRAPH Overview) 对象。

PLC 代码视图

“PLC 代码视图”(PLC code view) 对象用于显示使用 LAD、FBD 或 GRAPH 编程语言进行编程的

用户程序的当前程序状态。

PLC 代码视图适用于精智面板、KTP 移动面板（显示屏尺寸为 7" 或更大）、RT Advanced 和 
RT Professional。

条件分析视图

“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象用于显示用户程序中的错误操作数，这些操作数

是通过条件分析针对所选报警标识的。

条件分析视图适用于精智面板、KTP 移动面板、RT Advanced 和 RT Professional。

13.3.4.2 用于监控和诊断的对象的相互关系 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

凭借用于工厂监控和诊断的对象，您有如下选择：

• 在 HMI 设备上，显示用户程序中组态的监控的状态

• 评估当前报警并显示引起报警的网络

• 在 HMI 设备上显示程序代码
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根据网络，可在 HMI 设备上显示如下信息：

• 凭借“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象，可显示 ProDiag 监控的当前状态。 
• 凭借“GRAPH 概览”(GRAPH overview) 对象，可显示 GRAPH 顺控程序的当前状态。

• 凭借“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象，可针对所选 GRPAH 或 ProDiag 报警显

示不正确操作数。

ProDiag 对象的相互关系

下图给出了用于显示 ProDiag 监控的对象的相互关系：
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在 HMI 设备上显示 ProDiag 功能包含以下几个动作：

1. 显示程序状态

– 使用 ProDiag 概览显示监控的状态。

在 HMI 设备上，与 PLC 建立连接，并显示已连接的 ProDiag FB 和监控的当前状态。

ProDiag 概览中的符号会在相应事件发生后亮起。 
通过“报警视图”(Alarm view) 按钮，可跳转到显示所发生事件的详细信息的报警视图

或报警窗口。为了更加方便地在报警视图/报警窗口中找到与监控相关的报警，建议使

用过滤器来限制显示的报警。 
– 使用 GRAPH 概览显示 GRAPH 顺控程序的顺序。

与 PLC 建立连接后，运行系统中将立即显示 GRAPH 顺控程序当前执行的步骤。使用

操作员按钮，可以导航到顺控程序的下一步或第一步。

通过“报警视图”(Alarm view) 按钮，可跳转到显示所发生事件的详细信息的报警视图

或报警窗口。

例如，可通过“PLC 代码视图”(PLC code view) 跳转到 PLC 代码视图，显示 GRAPH 顺控

程序执行过程中出现的错误。

2. 在报警视图或报警窗口中显示当前报警
运行系统中发生的报警显示在报警视图或报警窗口中。 

说明

显示“确认”和“未确认”报警类别的报警 
要在报警视图或报警窗口中显示系统报警类别或自定义报警类别的监控报警，需在巡视

窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下启用对这些报警类

别的显示。 
在报警视图/报警窗口中，只有在已组态监控且已编译 PLC 后才能启用监控报警的报警类别。

凭借系统功能“ActivatePLCCodeView”，可从上一个有效报警或选定报警跳转到包含受影响程
序代码的 PLC 代码视图中。
此外，借助初始值采集和条件分析功能，可在发生错误时采集相应值并可将程序中的不正确
操作数输出到“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象中。

3. 在 PLC 代码视图中显示程序代码
与 PLC 建立连接后，PLC 代码视图将根据组态显示网络的当前状态：

– 在运行系统中，将显示 LAD/FBD 网络和程序代码。在符号表中，将显示符号名称、符

号的绝对地址以及相应的注释。

– 在运行系统中，将显示 GRAPH 顺控程序。在详细视图中，将显示步骤的转换。

可以选择对按钮进行如下组态：在出错时改变外观并允许用户跳转至所组态的 PLC 代码视图。
为此，需指定一个按钮并为其组态系统函数“ActivatePLCCodeView”。使用先前与报警视图相
连的 PLC 代码视图的控制变量来控制按钮外观（例如，背景色）的动态变化，以便按钮在出
现诸如进入 ProDiag 报警时改变其颜色。
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将语言从 CPU 传送到 HMI 设备

在 TIA Portal 中，ProDiag 功能的文本（例如，PLC 代码视图中的符号名称和注释以及监控报

警文本）自动从控制器的用户程序加载到 HMI 设备中。在多语言项目中，请确保 PLC 中可

用的语言与 HMI 设备的运行系统语言匹配。如果语言匹配，则 HMI 设备上的报警文本只能

用所需语言显示。

有关多语言项目的更多信息，请参见“组态设备和网络 > 有关组态的附加信息 > S7-1500 CPU 
的功能说明 > 设置操作行为 > CPU 属性 > 多语言功能”(Configuring devices and networks > 
Additional information on configurations > Functional description of S7-1500 CPUs > 
Setting the operating behavior > CPU properties > Multilingual capability)。

13.3.4.3 用于监控和诊断的对象的相互关系 (RT Professional)

简介

凭借用于工厂监控和诊断的对象，您有如下选择：

• 在 HMI 设备上，显示用户程序中组态的监控的状态

• 评估当前报警并显示引起报警的网络

• 在 HMI 设备上显示程序代码

根据网络，可在 HMI 设备上显示如下信息：

• 凭借“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象，可显示 ProDiag 监控的当前状态。 
• 凭借“GRAPH 概览”(GRAPH overview) 对象，可显示 GRAPH 顺控程序的当前状态。

• 凭借“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象，可针对所选 GRPAH 或 ProDiag 报警显

示不正确操作数。

ProDiag 对象的相互关系

下图给出了用于显示 ProDiag 监控的对象的相互关系：
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在 HMI 设备上显示 ProDiag 功能包含以下几个动作：

1. 显示程序状态

– 使用 ProDiag 概览显示监控的状态。

在 HMI 设备上，与 PLC 建立连接，并显示已连接的 ProDiag FB 和监控的当前状态。

ProDiag 概览中的符号会在相应事件发生后亮起。 
通过“报警视图”(Alarm view) 按钮，可跳转到显示所发生事件的详细信息的报警视图

或报警窗口。为了更加方便地在报警视图/报警窗口中找到与监控相关的报警，建议使

用过滤器来限制显示的报警。 
– 使用 GRAPH 概览显示 GRAPH 顺控程序的顺序。

与 PLC 建立连接后，运行系统中将立即显示 GRAPH 顺控程序当前执行的步骤。使用

操作员按钮，可以导航到顺控程序的下一步或第一步。

通过“报警视图”(Alarm view) 按钮，可跳转到显示所发生事件的详细信息的报警视图

或报警窗口。

例如，可通过“PLC 代码视图”(PLC code view) 跳转到 PLC 代码视图，显示 GRAPH 顺控

程序执行过程中出现的错误。

2. 在报警视图或报警窗口中显示当前报警
运行系统中发生的报警显示在报警视图或报警窗口中。 

说明

显示“确认”和“未确认”报警类别的报警 
要在报警视图或报警窗口中显示系统报警类别或自定义报警类别的监控报警，需在巡视

窗口中的“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 下启用对这些报警类

别的显示。 
在报警视图/报警窗口中，只有在已组态监控且已编译 PLC 后才能启用监控报警的报警类别。

凭借系统函数“ShowPLCCodeViewFromAlarm”，可从上一个有效报警或选定报警跳转到包含
受影响程序代码的 PLC 代码视图中。
此外，借助初始值采集和条件分析功能，可在发生错误时采集相应值并可将程序中的不正确
操作数输出到“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象中。

3. 在 PLC 代码视图中显示程序代码
与 PLC 建立连接后，PLC 代码视图将根据组态显示网络的当前状态：

– 在运行系统中，将显示 LAD/FBD 网络和程序代码。在符号表中，将显示符号名称、符

号的绝对地址以及相应的注释。

– 在运行系统中，将显示 GRAPH 顺控程序。在详细视图中，将显示步骤的转换。

可以选择对按钮进行组态，以在出错时跳转至所组态的 PLC 代码视图。为此，需指定一个按
钮并为其组态系统函数“ShowPLCCodeViewFromAlarm”。 

将语言从 CPU 传送到 HMI 设备

在 TIA Portal V14 中，ProDiag 功能的文本（例如，PLC 代码视图中的符号名称和注释以及监

控报警文本）自动从 PLC 的用户程序加载到 HMI 设备中。在多语言项目中，请确保 PLC 中
可用的语言与 HMI 设备的运行系统语言匹配。如果语言匹配，则 HMI 设备上的报警文本只

能用所需语言显示。
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有关多语言项目的更多信息，请参见“组态设备和网络 > 有关组态的附加信息 > S7-1500 CPU 
的功能说明 > 设置操作行为 > CPU 属性 > 多语言功能”(Configuring devices and networks > 
Additional information on configurations > Functional description of S7-1500 CPUs > 
Setting the operating behavior > CPU properties > Multilingual capability)。

13.3.4.4 组态 ProDiag 概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

监控组态的概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在 TIA Portal 中，在 STEP 7 用户程序中组态 ProDiag 监控函数，并在 WinCC 中为 HMI 设备

组态可视化。 

要求

• 已创建一个 S7-1500 控制器。

• 在数据块、变量表或块接口中至少存在一个布尔型变量。

• 已创建 HMI 设备

• 已经创建一个画面

通过 ProDiag 组态监控的步骤

按照以下步骤在 TIA Portal 中组态 ProDiag 函数：

在 STEP 7 中
1. 创建用于监控的 ProDiag 函数块。

2. 在 ProDiag 函数块处定义设置。

3. 定义 ProDiag 监控设置

– 指定监控类型

– 设置延迟时间

– 选择触发监控信号的条件

– 定义类别和子类别

4. 为 Boolean 变量添加监控。
为布尔型变量创建全局或局部监控。

5. 调用 ProDiag 函数块。

6. 编译并下载项目
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在 WinCC 中
1. 在 HMI 画面中插入“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象。

2. 选择状态变量。

3. 在设置中组态对象的显示画面以及表示。

4. 对至报警视图的跳转进行组态。 
此外，还可以在“GRAPH 概览”(GRAPH overview) 对象中显示程序执行情况，并且在“PLC 代
码视图”(PLC code view) 对象中显示当前程序状态。

ProDiag 概览中的符号分配

来自 ProDiag 功能块的 PLC 数据类型“SV_FB_State”的状态变量“State”包含监控类型和类别的

组错误位，可借助 ProDiag 概览对其进行显示。 
“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对象中可显示两种组错误位。

• 监控的组错误位（All、O、I、R、A、P、Merr 和 Mtxt）
• 类别的组错误位（C1 至 C6）
下表给出了状态变量“State”的组错误位与 ProDiag 概览中的符号的对应分配情况。

ProDiag 概览 ProDiag FB 中的元素 说明

符号

All 所有监控类型（消息文本除外）

的组错误位

如果 All 值 = TRUE，则至少触发

一个监控，且 ProDiag 概览中会

突出显示相应符号。

SV_Types
 

监控类型的所有组错误位的字节

 
Mtxt（消息文本） 所有报警的组错误位
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ProDiag 概览 ProDiag FB 中的元素 说明

- 包含此 ProDiag 概览相关信息的

工具提示

类别

E（错误） C1（类别） 错误

W（警告） C2（类别） 警告

类别 所有类别的组错误字节。

I（信息） C3（类别） 信息

C4 至 C6 C4 至 C6（类别） 其它类别

监控类型

O O（操作数） 操作数监控的组错误位

I I（互锁） 互锁监控的组错误位

A A（动作） 动作监控的组错误位

R R（响应） 响应监控的组错误位

P P（位置） 位置监控的组错误位

M Merr（消息错误） 错误文本的组错误位

组态 ProDiag 概览 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 用于在运行期间监视机器或系统，以及在发生故障时确定

诊断信息。 
在对象中设置了状态变量并且已建立了到 ProDiag FB 的连接后，会对相应 PLC 数据类型的

“状态”(State) 状态变量的状态进行查询。在运行系统中，在“ProDiag 概览”(ProDiag 
overview) 中以符号的形式表示所监视操作数的状态，类似于信号灯的颜色。  
在 WinCC 中，组态显示在与 STEP7 中的监控设置无关的“ProDiag 概览”(ProDiag overview) 对
象中的类别和监控类型的显示画面和表示。 

要求

• 至少已创建了一个 S7-1500 控制器。

• 至少已组态了一个监控实例。

• ProDiag FB 和 ProDiag DB 可用。
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• 已创建了支持 ProDiag 函数的 PC 站或 HMI 设备。

• 已在控制器与 HMI 设备之间建立了 HMI 连接。

• 已创建了一个画面并且“巡视”(Inspector) 窗口已打开。

步骤

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
2. 在“变量”(Tag) 属性下，打开选择按钮。

3. 选择 ProDiag FB 的状态。
或者，还可以使用拖放操作从详细视图中添加相应的状态变量。

4. 在“输出 > 类别”(Output > Categories) 下，定义监控类别的名称和颜色。

5. 在“输出 > 监视类型”(Output > Monitoring types) 下，定义监控类别的名称和颜色。

6. 在“布局”(Layout) 下，指定要显示在对象中的图标和按钮。

7. 在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 下选择操作权限。

8. 可以在“属性 > 事件”(Properties > Events) 下将系统函数组态为事件“报警视图按钮单
击”(Alarm view button click)，以便在运行系统中从 ProDiag 概览跳转到报警视图。

结果

在画面中插入了“ProDiag 概览”(ProDiag overview)。所监控事件的当前状态已显示在运行系

统中。

对至报警视图的跳转进行组态 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

发生错误后，您可以选择直接从 ProDiag 概览跳转到报警窗口或含有报警视图的画面中。 
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要求

• 已创建一个画面。 
• 已创建报警视图或报警窗口。

• 已创建“ProDiag 概览”对象。

• 巡视窗口处于打开状态。

对至报警视图的跳转进行组态

1. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
2. 单击事件“单击报警视图按钮”(Click alarm view button)。
3. 选择“<添加函数>”(<Add function>) 下的“ShowAlarmWindow”系统函数。

4. 指定报警窗口的对象名称。

5. 或者使用“激活画面”(ActivateScreen) 函数打开含有已组态报警视图的画面。
指定包含所组态报警视图的画面的画面名称。

结果

按下所组态 ProDiag 概览中的“报警视图”(Alarm view) 按钮时，含有相应报警视图的画面或

报警窗口会自动打开。

13.3.4.5 组态 GRAPH 概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

显示 GRAPH 顺控程序的状态 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

借助“GRAPH 概览”对象，可以显示 GRAPH 顺控程序的状态。 

① 错误符号
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② GRAPH 数据块的名称

③ 当前执行的步名称

④ 顺控程序的活动步

• 如果某一步出错，则相应的步编号会以红色突出显示。

⑤ 操作模式

⑥“步”(Step) 按钮

• 如果顺控程序到达 后一步，则会显示“初始步”(Initial step) 按钮。

⑦“报警视图”(Alarm view) 按钮

⑧ 初始步符号

⑨“PLC 代码视图”(PLC code view) 按钮

⑩ 同步步符号

显示 GRAPH 顺控程序的状态

通过 GRAPH DB 变量将 GRAPH 概览连接到 PLC。与 PLC 建立连接后，对象会显示 GRAPH 顺
控程序各个步的步编号。当前执行的步名称显示在顺控程序下。如果除了当前执行的步以外

还存在其它同步步，则同步步符号会在 GRAPH 概览中亮起。

根据应用的不同，可以选择四种不同的操作模式来执行 GRAPH 顺控程序。当前选择的模式

显示在 GRAPH 概览中。

如果在执行步期间出错，则会突出显示故障步和错误符号。 
出错时，可以选择在所组态的报警视图中跳转至报警，或者在 PLC 代码视图中查看受影响的

程序。 

单行模式

可以选择在标准视图中或以单行模式显示 GRAPH 概览。例如，可以在一个画面中组态多个 
GRAPH 概览。这为用户提供了多个生产区域的当前状态概览，这些区域的监控汇总在相应的 
GRAPH FB 中。 
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显示步骤和条件分析

在扩展模式下，激活附加行以显示上一步和下一步以及条件分析出错的第一个操作数。

%

S 001

S 002

S 021

25200

参见

GRAPH 概览 (页 415)
组态 GRAPH 概览 (页 2014)
组态操作模式 (页 2016)
用于监控和诊断的对象的相互关系 (页 2000)
初始值采集和条件分析 (页 2061)

显示步骤历史信息 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

除了 GRAPH 概览中的当前步骤之外，还可以选择显示 GRAPH 序列的上一步和下一步。为此，

在调用 GRAPH 概览的画面后，需内部记录活动步骤。如果在某个步骤中出现错误，您将看

到在出现错误的步骤之前和之后执行的操作。

可预先在用户程序的多语言文本列表中指定 GRAPH 概览中显示的多语言步骤名称。

%

S 001

S 002

S 021

25200
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标记步骤

GRAPH 顺控程序按从左到右的顺序评估。GRAPH 概览中的步骤编号另外标记为指示在该步

骤之前或之后是否直接出现并行或选择分支。这样有助于用户一览程序流程的以下信息：

• 加号

– 上一步：在活动步骤之前存在一个并行分支。多个步骤同时处于活动状态。

– 下一步：在活动步骤之后存在一个并行分支。将激活多个步骤。

• 问号

– 上一步：与该序列的第一个（左侧）步骤不同的步骤可能在活动步骤之前激活。

– 下一步：在活动步骤之后存在选择分支。结果，与该序列的第一个（左侧）步骤不同

的步骤可能也激活。

• 无字符：上一步或下一步是唯一确定的。

说明

影响步骤确定的限制

在 GRAPH 概览的第一次调用中，上一步和下一步按照编程序列的顺序从 GRAPH 块中确定。

在 GRAPH 概览的第一次调用中，并且在画面更改之后，不存在活动步骤的记录，因此无法

唯一确定上一步。

GRAPH 概览会定期更新显示。如果序列快速运行，或者您经常在步骤之间手动切换，则可

以确定序列中不同于已激活步骤的步骤。 

显示上一步和下一步

要在 GRAPH 概览中显示上一步和下一步，请选择“属性 > 外观 > 选项”(Properties > 
Appearance > Options) 下的 “上一步和下一步”(Previous and next step) 选项。 

显示条件分析的结果

当存在错误时，可以选择在 GRAPH 概览中显示条件分析的结果。将显示符号名称、绝对地

址、第一个错误操作数的值以及注释。 
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要显示条件分析出错的第一个操作数，请选择“属性 > 外观 > 选项”(Properties > Appearance 
> Options) 下的“条件分析”(Criteria analysis) 选项。

说明

以下情况下，不会将任何条件分析信息输出到 GRAPH 概览中：

• GRAPH 块的版本早于 V4.0。
• 未在块属性中激活初始值采集或未采集初始值。

• 当前步骤中没有错误。

组态 GRAPH 概览 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可以使用“GRAPH 概览”(GRAPH overview) 查看 GRAPH 顺控程序已执行步骤的当前程序状

态。 

要求

• 已创建含有 GRAPH 实例数据块的 PLC。 
• GRAPH 背景数据块包含至少一个可在 HMI 中显示并可从 HMI 访问的变量。

说明

用于 GRAPH 概览的过程变量必须在 HMI 中可见，并可通过 HMI 进行访问。 
要将 GRAPH 数据块的变量标识为在 HMI 中可见并可通过 HMI 进行访问，打开 GRAPH 函
数块，在工作区中选择该块，然后在菜单栏中选择“编辑 > 内部参数可见/可通过 HMI 进
行访问”(Edit > Internal parameters visible/accessible from HMI)。然后编译程序块。 

• 已经创建 HMI 设备。

• 已创建一个画面。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 将 GRAPH 概览从工具箱视图拖放到所组态的画面中。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 在“过程 > 变量”(Process > Tag) 下，打开选择按钮。

将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。 
4. 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中选择相应的 PLC。 
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5. 选择 GRAPH 背景数据块相应的 PLC 变量。

说明

如果 HMI 设备和所选 PLC 之间未组态任何连接，则将自动设置连接。 
此外，还会创建一个与 PLC 变量相连的 HMI 变量。 

6. 在“属性 > 属性 > 布局 > 选项”(Properties > Properties > Layout > Options) 下，指定显示在 
GRAPH 概览中的符号。
要在没有工具栏按钮和操作模式显示画面的兼容模式下显示 GRAPH 概览，请启用“单行模
式”(Single-line mode) 属性。

7. 在“属性 > 属性 > 工具栏 > 常规”(Properties > Properties > Toolbar > General) 下，指定要显
示在对象中的按钮。

8. 可使用变量将“GRAPH 概览”的属性动态化，还可用不同颜色编码状态。 
有关属性动态化的详细说明，请参见“画面动态化 (页 222)”部分。

9. 在“属性 > 事件”(Properties > Events) 下，可以将系统函数分配给 GRAPH 概览中的按钮，以
便跳转到运行系统中的报警视图和 PLC 代码视图。

结果

在画面中插入了“GRAPH 概览”(GRAPH overview)。在运行系统中显示 GRAPH 步进顺序的当

前状态。

参见

显示 GRAPH 顺控程序的状态 (页 2010)
画面动态化 (页 222)
关于画面动态化的基础知识 (页 222)
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组态操作模式 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可通过以下 4 种操作模式执行 GRAPH 块：

• 自动（默认设置）

 满足转换条件时将自动切换到下一步。

• TAP
满足转换条件时且 T_PUSH 参数边沿从“0”变为“1”时，将自动切换到下一步。

• TOP
满足转换条件或 T_PUSH 参数边沿从“0”变为“1”时，将自动切换到下一步。

• 手动

即使满足转换条件，也不自动切换到下一步。此时，可手动选择并取消选择各操作步骤。

说明

在控制程序中，可通过修改 GRAPH 块的接口参数设置不同的操作模式。 

说明

操作模式的名称与语言相关，且翻译为指定的运行系统语言。  

在 WinCC Runtime Professional 中，可对 GRAPH 概览中的显示操作模式名称进行重命名。

组态操作模式的标签

打开包含已组态 GRAPH 概览的画面。

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 输出”(Properties > Properties > Output)。
2. 在“输出 > 标签”(Output > Labeling) 中，组态 4 种操作模式的标签。 
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13.3.4.6 组态 PLC 代码视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

组态 PLC 代码视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

要在运行系统中显示采用 LAD、FBD 和 GRAPH 编程语言的 PLC 程序网络，请在项目中插入

一个 PLC 代码视图。

要求

• 已至少创建一个 PLC。
• 已创建 HMI 设备。

• 已在控制器与 HMI 设备之间建立了 HMI 连接。

• 已在“运行系统设置 > 报警”(Runtime settings > Alarms) 下为所有设备上的连接启用“系

统诊断”(System diagnostics)。

• 已创建一个画面。

步骤

1. 从工具箱视图中拖放 PLC 代码视图。 
2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbar)。
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3. 选择运行系统所需的按钮，例如：下一个网络、前一个网络、步模式。 

4. 如果需要，组态按钮显示，例如，背景颜色和填充图案。

5. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 列”(Properties > Properties > Columns)。 
6. 必要时，调整列标题或更改顺序。

7. 在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 中选择操作权限。

结果

在画面中插入了 PLC 代码视图。在运行系统中，可显示用 LAD、FBD 或 GRAPH 编程语言编

写的 PLC 用户程序。

PLC 代码视图中的视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在 PLC 代码视图中，可显示以下有关用户程序的信息项：

• 信息区域

• 符号表

• 详细视图

• “转换/互锁视图”

• 初始值/实际值视图
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信息区域

信息区域显示用户程序的 LAD/FBD 程序代码，和/或 GRAPH 函数块的 GRAPH 顺控程序。与 
PLC 建立连接后，将通过程序代码在信息区域中突出显示网络状态。

符号表

符号表显示所显示网络中使用的符号。符号表的三列分别显示变量的符号名称、绝对地址以

及注释。从用户程序中加载注释时，将用 PLC 中存储的语言显示注释。 
用户可以在运行系统中动态更改符号表的高度和宽度。

详细视图

详细视图也可用于显示 GRAPH 顺控程序。 
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详细视图显示有关所选网络和未决错误的详细信息。例如，详细视图可提供 GRAPH 顺控程

序的第一个活动步的转换信息。使用“详细视图”(Detail view) 按钮打开运行系统中的详细视

图。

“转换/互锁视图”

在用户程序显示画面中，可选择在转换视图和互锁视图之间切换。转换/互锁视图在显示详

细视图时可用。

要在运行系统中切换转换/互锁视图，请使用“转换/互锁”(Transition/Interlock) 按钮。启用

按钮时显示互锁网络；禁用按钮时显示转换网络。 

使用诊断功能

13.3 通过 ProDiag 监控设备和工厂 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程

2020 系统手册, 11/2022, 在线文档



初始值/实际值视图

如果针对用户程序中的相应函数块激活了实际值采集，则可在 PLC 代码视图中在初始值视图

和实际值视图之间进行切换。实际值视图采用 PLC 中的当前值并显示当前程序状态。初始值

视图使用出错时记录的值，并显示错误操作数和条件。错误操作数在初始值视图中突出显示。

要在实际值和初始值之间进行切换，请使用“初始值或实际值”(Initial values or actual values) 
按钮。激活初始值采集时，默认情况下会在跳转后在 PLC 代码视图中显示初始值视图。

在初始值视图中，如果存在错误，错误操作数将在运行系统中突出显示。 
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工具栏上的按钮

下表列出了工具栏上的按钮及其含义。

操作员控件 名称 功能

“符号区域”(Symbol area) 显示符号区域。

“上一个网络”(Previous 
network)

导航至上一个网络

“下一个网络”(Next 
network)

导航至下一个网络

“放大”(Zoom in) 放大信息区域。

“缩小”(Zoom out) 缩小信息区域。

“详细信息”(Detail) 显示详细视图。

“步进模式”(Step mode) 在手动和自动步进选择之间切换，实现主动

步进。
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操作员控件 名称 功能

“转换或互锁”(Transition 
or Interlock)

在转换和互锁网络视图之间切换。

“实际值或初始值”(Actual 
values or initial values)

在实际值视图和初始值视图之间进行切换。

在 PLC 代码视图中组态视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

PLC 代码视图也提供显示画面的拆分视图，用以显示 GRAPH 顺控程序。您可以选择快速查

看程序和相关详细信息。按下“详细视图”(Detail view) 按钮将打开运行系统中的详细视图。

在 WinCC 中，可定义信息区域与详细视图的尺寸比。

要求

• 已创建一个画面。 
• 画面中已创建 PLC 代码视图。

• 巡视窗口处于打开状态。

定义详细视图的宽度

1. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
2. 使用“GRAPH 详细视图宽度 (%)”(GRAPH detail view width (%)) 选项指定详细视图与信息区域

的宽度比。

结果

运行系统中的 PLC 代码视图拆分为两个区域来显示 GRAPH 顺控程序。左侧区域显示 GRAPH 
顺控程序，右侧区域显示有关活动步转换的详细视图。

支持的指令 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

“PLC 代码视图”(PLC code view) 对象支持用 FBD 和 LAD 编程语言编写的指令。
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指令

PLC 代码视图中支持以下指令： 
• 位逻辑运算

• 比较器运算

• 定时器

• 计数器

位逻辑运算

指令 LAD FBD
常闭触点

常开触点

置位输出

复位输出

分配

NOT：取反 RLO

取反触点
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指令 LAD FBD
SR：置位/复位触发器

RS：复位/置位触发器

AND 通过常闭触点或常开触点的相应互

连实现该指令。

 
OR 通过常闭触点或常开触点的相应互

连实现该指令。

EXCLUSIVE OR 通过常闭触点或常开触点的相应互

连实现该指令。

有关详细信息，请参见“编程 PLC > 指令”(Programming PLC > Instructions) 部分。

比较器运算 

指令 LAD FBD
CMP ==：等于

CMP <>：不等于

CMP >=：大于或等于 
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指令 LAD FBD
CMP <=：小于或等于 

CMP >：大于 

CMP <：小于

说明

PLC 代码视图支持通过以下数据类型显示比较器：二进制数、整数、浮点数和定时器

（S5TIME 除外）。

有关详细信息，请参见“编程 PLC > 指令”(Programming PLC > Instructions) 部分。

定时器 

指令 LAD FBD
TP：生成脉冲

TON：生成接通延时
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指令 LAD FBD
TOF：生成关断延时

TONR：时间累加器

有关详细信息，请参见“编程 PLC > 指令”(Programming PLC > Instructions) 部分。
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计数器*
* 计数器支持整数数据类型

指令 LAD FBD
CTU：加计数

CTD：减计数

CTUD：加减计数

有关详细信息，请参见“编程 PLC > 指令”(Programming PLC > Instructions) 部分。
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支持的数据类型 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

支持的数据类型

下表列出了“PLC 代码视图”对象中支持的数据类型及其显示格式：

数据类型 长度 格式

二进制数

BOOL 1 位 Bool
BYTE 8 位 十六进制

WORD 16 位 十六进制

DWORD 32 位 十六进制

LWORD 64 位 十六进制

整型

SINT 8 位 十进制

USINT 8 位 十进制

INT 16 位 十进制

UINT 16 位 十进制

DINT 32 位 十进制

UDINT 32 位 十进制

LINT 64 位 十进制

ULINT 64 位 十进制

浮点数

REAL 32 位 浮点数

LREAL 64 位 浮点数

定时器

TIME 32 位 时间

LTIME 64 位 LTime
日期和时间

DTL** 12 个字节 日期和时间

* 仅针对布尔型操作数

** 不支持完整的 DTL 结构。只支持 DTL 结构的单个元素。
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说明

有关数据类型的更多信息，请参见“PLC 编程 > 数据类型”(PLC Programming > Data Types)。

说明

在 HMI 通道中，64 位 PLC 数据类型 LINT、ULINT 和 LWORD 映射为 HMI 数据类型 LREAL。数

值超过 2^50 时精度会下降。 

PLC 代码视图的限制条件 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

SCL
如果访问通过 SCL 创建的程序段，则会显示错误代码 4100。

操作数和 UDT
PLC 代码视图通常不支持在“#Temp”和“#InOut”区域声明的操作数。这适用于基本数据类型和 
UDT 中包含的数据类型。UDT 的数据类型可以在“#In”和“#Out”区域声明并显示在 PLC 代码视

图中。针对基本数据类型的限制同样适用于 UDT 的数据类型。

数据类型的限制条件

使用 STRING, WSTRING, CHAR, WCHAR, S5TIME 等数据类型会导致程序段在 PLC 代码视图中

无法显示。

使用 64 位数据类型

使用 64 位数据类型会导致准确性略有下降，因为这类数据在 HMI 通道中被映射至双精度数

据类型。因此，整型数据类型会显示有小数点。
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变量寻址

在变量寻址时，请注意以下限制条件：

• “PLC 代码视图”对象仅支持对变量进行符号寻址。如果未对操作数进行符号寻址，则无

法显示带有操作数的程序段，并且会生成错误消息。

• 不支持使用将变量作为索引的数组元素，例如 #myArray[MyTag]。在数组元素寻址时，请

使用数值，例如，#myArray[6]。 
• 片段访问能够在所声明变量的特定区域中进行寻址。借助片段访问，PLC 代码视图仅支持

布尔变量的存取宽度“位”。 

跳转到 PLC 代码视图

从监控报警跳转到 PLC 代码视图时，如果在函数块中使用支持的本地操作符，实例名称必须

符合以下命名约定：<FB-Name>_DB。 
仅在使用全局操作符时，才能跳转到函数块或组织块。

13.3.4.7 组态 PLC 代码视图 (RT Professional)

组态 PLC 代码视图 (RT Professional)

简介

要在运行系统中显示采用 LAD、FBD 和 GRAPH 编程语言的 PLC 程序网络，请在项目中插入

一个 PLC 代码视图。

要求

• 已至少创建一个 PLC。
• 已创建 PC 站。

• 已在控制器与 HMI 设备之间建立了 HMI 连接。
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• 已在“运行系统设置 > 报警”(Runtime settings > Alarms) 下为连接启用“系统诊

断”(System diagnostics)。

• 已创建一个画面。

• 巡视窗口处于打开状态。

步骤

1. 从工具箱视图中拖放 PLC 代码视图。 
2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 布局”(Properties > Properties > Layout)。
3. 在“布局 > 符号表行”(Layout > Symbol table lines) 下，调整符号表中显示的行数。

4. 在巡视窗口中，单击“属性 > 属性 > 工具栏”(Properties > Properties > Toolbar)。
5. 为运行系统所需的按钮分配热键，例如，步模式。 

6. 要在运行系统中显示或处理组态程序段的显示画面时出现的错误，请在“属性 > 事件 > 错
误”(Properties > Events > Errors) 下组态相应的脚本。
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结果

在画面中插入了 PLC 代码视图。在运行系统中，可显示用 LAD、FBD 或 GRAPH 编程语言编

写的 PLC 用户程序。

PLC 代码视图中的视图 (RT Professional)

简介

在 PLC 代码视图中，可显示以下有关用户程序的信息项：

• 信息区域

• 符号表

• 详细视图

• “转换/互锁视图”

• 初始值/实际值视图

信息区域

信息区域显示用户程序的 LAD/FBD 程序代码，和/或 GRAPH 数据块的 GRAPH 顺控程序。与 
PLC 建立连接后，将通过程序代码在信息区域中突出显示网络状态。
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符号表

在符号表中，列出了显示的程序段中所用的符号。符号表的三列分别显示变量的符号名称、

绝对地址以及注释。从用户程序中加载注释时，将用 PLC 中存储的语言显示注释。

用户可以在运行系统中动态更改符号表的高度和宽度。

详细视图

详细视图显示有关所选网络和未决错误的详细信息。例如，详细视图可提供 GRAPH 顺控程

序的第一个活动步的转换信息。使用“详细视图”(Detail view) 按钮打开运行系统中的详细视

图。
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“转换/互锁视图”

在 LAD/FBD 用户程序显示画面中，可选择在转换视图和互锁视图之间切换。转换/互锁视图

在显示详细视图时可用。

要在运行系统中切换转换/互锁视图，请使用“转换/互锁”(Transition/Interlock) 按钮。启用

按钮时显示互锁网络；禁用按钮时显示转换网络。 
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初始值/实际值视图

如果针对用户程序中的相应函数块激活了实际值采集，则可在 PLC 代码视图中在初始值视图

和实际值视图之间进行切换。实际值视图使用 PLC 的当前值并显示当前程序状态。初始值视

图使用出错时记录的值，并显示错误操作数和条件。错误操作数在初始值视图中突出显示。

要在实际值和初始值之间进行切换，请使用“初始值或实际值”(Initial values or actual values) 
按钮。激活初始值采集时，默认情况下会在跳转后在 PLC 代码视图中显示初始值视图。
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工具栏上的按钮

下表列出了工具栏上的按钮及其含义。

操作员控件 名称 功能

“符号区域”(Symbol area) 显示符号区域。

“上一个网络”(Previous 
network)

导航至上一个网络

“下一个网络”(Next 
network)

导航至下一个网络

“放大”(Zoom in) 放大信息区域。
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操作员控件 名称 功能

“缩小”(Zoom out) 缩小信息区域。

“详细信息”(Detail) 显示详细视图。

“步进模式”(Step mode) 在手动和自动步进选择之间切换，实现主动

步进。

“转换或互锁”(Transition 
or Interlock)

在转换视图和互锁视图之间切换。

“实际值或初始值”(Actual 
values or initial values)

在实际值视图和初始值视图之间进行切换。

支持的指令 (RT Professional)

简介

“PLC 代码视图”(PLC code view) 对象支持用 FBD 和 LAD 编程语言编写的指令。

指令

PLC 代码视图中支持以下指令： 
• 位逻辑运算

• 比较器运算

• 定时器

• 计数器
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位逻辑运算

指令 LAD FBD
常闭触点

常开触点

置位输出

复位输出

分配

NOT：取反 RLO

取反触点

SR：置位/复位触发器

RS：复位/置位触发器

AND 通过常闭触点或常开触点的相应互

连实现该指令。
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指令 LAD FBD
OR 通过常闭触点或常开触点的相应互

连实现该指令。

EXCLUSIVE OR 通过常闭触点或常开触点的相应互

连实现该指令。

有关详细信息，请参见“编程 PLC > 指令”(Programming PLC > Instructions) 部分。

比较器运算 

指令 LAD FBD
CMP ==：等于

CMP <>：不等于

CMP >=：大于或等于 

CMP <=：小于或等于 

CMP >：大于 

CMP <：小于
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说明

PLC 代码视图支持通过以下数据类型显示比较器：二进制数、整数、浮点数和定时器

（S5TIME 除外）。

有关详细信息，请参见“编程 PLC > 指令”(Programming PLC > Instructions) 部分。

定时器 

指令 LAD FBD
TP：生成脉冲

TON：生成接通延时

TOF：生成关断延时

TONR：时间累加器

有关详细信息，请参见“编程 PLC > 指令”(Programming PLC > Instructions) 部分。
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计数器*
* 计数器支持整数数据类型

指令 LAD FBD
CTU：加计数

CTD：减计数

CTUD：加减计数

有关详细信息，请参见“编程 PLC > 指令”(Programming PLC > Instructions) 部分。
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支持的数据类型 (RT Professional)

支持的数据类型

下表列出了“PLC 代码视图”(PLC Code View) 对象中支持的数据类型及其显示格式：

数据类型 长度 格式

二进制数

BOOL* 1 位 Bool
BYTE 8 位 十六进制

WORD 16 位 十六进制

DWORD 32 位 十六进制

LWORD 64 位 十六进制

整型

SINT 8 位 十进制

USINT 8 位 十进制

INT 16 位 十进制

UINT 16 位 十进制

DINT 32 位 十进制

UDINT 32 位 十进制

LINT 64 位 十进制

ULINT 64 位 十进制

浮点数

REAL 32 位 浮点数

LREAL 64 位 浮点数

定时器

S5TIME 16 位 SIMATIC_Timer
TIME 32 位 时间

LTIME 64 位 LTime
日期和时间

DTL** 12 个字节 日期和时间

* 仅针对布尔型操作数

** 不支持完整的 DTL 结构。只支持 DTL 结构的单个元素。
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说明

有关数据类型的更多信息，请参见“PLC 编程 > 数据类型”(PLC Programming > Data Types)。

说明

操作数和 UDT
PLC 代码视图通常不支持在“#Temp”和“#InOut”区域声明的操作数。这适用于基本数据类型和 
UDT 中包含的数据类型。UDT 的数据类型可以在“#In”和“#Out”区域声明并显示在 PLC 代码视

图中。针对基本数据类型的限制同样适用于 UDT 的数据类型。

说明

上游代码段不能包含 FB 中 Temp 或 InOut 部分的任何变量。 
以下数据类型不可用于变量：STRING、WSTRING、CHAR、WCHAR、S5TIME

说明

在 HMI 通道中，64 位 PLC 数据类型 LINT、ULINT 和 LWORD 映射为 HMI 数据类型 LREAL。数

值超过 2^50 时精度会下降。 

参见

SIMATIC S7 -1500 的数据类型 (页 669)

PLC 代码视图的限制条件 (RT Professional)

操作数和 UDT
PLC 代码视图通常不支持在“#Temp”和“#InOut”区域声明的操作数。这适用于基本数据类型和 
UDT 中包含的数据类型。UDT 的数据类型可以在“#In”和“#Out”区域声明并显示在 PLC 代码视

图中。针对基本数据类型的限制同样适用于 UDT 的数据类型。
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数据类型的限制条件

使用 STRING, WSTRING, CHAR, WCHAR, S5TIME 等数据类型会导致程序段在 PLC 代码视图中

无法显示。

使用 64 位数据类型

使用 64 位数据类型会导致准确性略有下降，因为这类数据在 HMI 通道中被映射至双精度数

据类型。因此，整型数据类型会显示有小数点。

变量寻址

在变量寻址时，请注意以下限制条件：

• “PLC 代码视图”对象仅支持对变量进行符号寻址。如果未对操作数进行符号寻址，则无

法显示带有操作数的程序段，并且会生成错误消息。

• 支持使用将变量作为索引的数组元素，例如，#myArray[MyTag]。在数组元素寻址时，请

使用数值，例如，#myArray[6]。 
• 片段访问能够在所声明变量的特定区域中进行寻址。借助片段访问，PLC 代码视图仅支持

布尔变量的存取宽度“位”。 

跳转到 PLC 代码视图

从监控报警跳转到 PLC 代码视图时，如果在函数块中使用支持的本地操作符，实例名称必须

符合以下命名约定：<FB-Name>_DB。 
仅在使用全局操作符时，才能跳转到函数块或组织块。

组态从报警的跳转 (RT Professional)

简介

可组态从报警视图到 PLC 代码视图的跳转或从运行系统到 TIA Portal 中项目的跳转。有两个

函数可供使用：

• 使用系统函数“ShowPLCCodeViewFromAlarm (页 1856)”跳转到 PLC 代码视图。

• 使用系统函数“ShowBlockInTIAPortalFromAlarm (页 1854)”从运行系统跳转到 TIA Portal 
中的组态。

在此示例中，组态从报警视图中的相应报警到 PLC 代码视图的跳转。
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要求

• “Alarm”画面已打开。 
• 已创建报警视图“ProDiag_Alarm”。 
• 在“Program code”画面中创建了 PLC 代码视图“PLC code view”。

组态跳转按钮

1. 将按钮从“工具”(Tools) 任务卡拖放到打开“Alarm”画面中。

2. 例如，在“杂项 > 对象 > 名称”(Miscellaneous > Object > Name) 下分配名称“Jump to PLC 
Code”。

3. 切换至“事件 > 单击”(Events > Click)。
4. 单击“添加函数”(Add function)。
5. 从选择列表中选择函数“ShowPLCCodeViewFromAlarm”。
6. 指定画面名称，可在该画面中的“报警画面名称”(Alarm screen name)、“报警”(Alarm) 下组

态报警视图。

7. 在“报警视图”(Alarm view)、“ProDiag_Alarm”下指定报警视图名称。

8. 在“PLC 代码视图的画面名称”(Screen name of the PLC code view) 下输入“程序代码”。

9. 在“PLC 代码视图的名称”(Name of the PLC code view) 下输入“PLC 代码视图”。

检查跳转选项

1. 选择报警视图“ProDiag 报警”。

2. 切换至“事件”(Events) 选项卡。

3. 单击“选择已更改”(Selection changed) 事件。

4. 在此事件处创建用户定义的 C 脚本：
#include "GlobalDefinitions.h"  
void OnSelectedIdChanged(char* screenName, char* objectName, long 
id) {
#pragma code("KOPAPI.dll")   
#include "kopapi.h"      
#pragma code()
CMN_ERROR errorStruct;
BOOL bResult; 
bResult = IsJumpableProDiagAlarm (screenName, objectName, id, &err
orStruct);
SetPropBOOL (screenName, "Jump to PLC Code", "Enabled", bResult); 

结果

已组态跳转到 PLC 代码视图的按钮。仅当报警视图中出现与 ProDiag 相关的报警时，才会显

示可启用跳转的该按钮。
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参见

跳转到组态 (页 2517)

13.3.4.8 纠正 PLC 代码视图中的显示问题 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

如果在可视化程序代码时发生错误，将在 PLC 代码视图中输出错误消息及关联的错误编号。

要纠正显示错误，首先完成推荐的第一个措施。

如果该错误仍然存在，请联系客户支持。

说明

表示取决于 PLC 程序

通过 S7 图形生成的 PLC 程序的结构，特别是包含的跳转数，影响着在 PLC 代码显示中的表示。

纠正错误的第一个措施

请注意有关故障排除的一般信息：

1. 确保当前的组态已加载到 HMI 设备。 
2. 如果使用 Runtime API 函数在 PLC 代码视图中显示程序代码，检查调用参数的符号和序列。

3. 在 HMI 设备上重新启动运行系统。

使用诊断功能

13.3 通过 ProDiag 监控设备和工厂 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2047



有关错误消息的说明

下表显示错误消息及说明，用于纠正显示程序代码时的一些特定错误（如果有）：

错误编号 错误消息 说明

3101, 3107, 3109, 
3113, 3402, 3501, 
3502, 3601, 3602, 
4000 - 4107, 
4110 - 4113, 4115 - 
4121
4200 - 4203, 4300 - 
4604

确定显示数据时发生的常规错误。  

3102
4114, 4122, 4123

调用的参数不正确。 检查是否以指定顺序输入了调用的所有参数。

确保信息完整且正确。

3103 未找到 PLC 或 PLC 的名称不正确。 检查指定的 PLC 名称。

3104 无法确定代码块的地址。  
3105 无法确定背景数据块的地址。 确保在参数中指定背景数据块的名称而不是函

数块的名称。

3106 块受专有技术保护。  
3108 工程系统的版本不兼容。 请确保使用相应版本的 TIA Portal 组态用户程

序和可视化。WinCC V14 版本的 PLC 代码视图

仅支持通过 TIA Portal V14 的工程系统进行组

态。 
3112 程序段包含不受支持的操作数。  
3117 不支持程序段语言  
3201 未找到操作数。  
3301 未找到调用的块。  
3302 未找到在其中使用此 UDT 的块。  
3303 未找到匹配的条目，或条目包含不受支

持的数据类型。

 

3401 确定 GRAPH 块的数据时发生错误。 确保指定的块是 GRAPH 块。

3114, 3110, 3111
4103

程序段包含不受支持的元素。  
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错误编号 错误消息 说明

4106 计算在线状态期间发生错误。 通过拔下网络电缆断开 HMI 设备。稍等一会，

然后重新连接网络电缆。

4108 未指定 PLC 名称。  
4109 未指定 DB 名称。  
4202 未指定 ProDiag UDT。  

13.3.5 示例：ProDiag 功能的可视化 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

13.3.5.1 步骤概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

通过 ProDiag 可以监控工厂中的故障和并 HMI 设备上显示有关监控的信息。

以下示例显示如何在 WinCC 中使用用于工厂监控和诊断的对象。

示例

在此示例中，组态用于监控传送带运行的可视化。

通过事先创建的 ProDiag 监控程序跟踪传送带上生产单元的运动。 
在 STEP 7 中创建用户程序并设置操作数的 ProDiag 监控程序。然后在 WinCC 中组态显示程序、

当前程序状态和错误消息的输出必需的画面和对象。 
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组态步骤

示例分为以下几个步骤：

• 创建画面

– 带有 ProDiag 画面对象的概览画面

– 报警视图画面

– PLC 代码视图画面

• 在画面中插入对象

– 用于显示 ProDiag 监控的 ProDiag 概览

– 用于显示 GRAPH 顺控程序的 GRAPH 概览

– 用于显示 ProDiag 报警的报警视图

– 用于以 LAD、FBD 和 GRAPH 语言显示程序代码的 PLC 代码视图

• 组态对象

互连对象，以使目标导航转至运行系统中的错误原因。
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13.3.5.2 要求 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

要求

• 已创建固件版本为 2.0 或更高版本的 S7-1500 控制器。

• 已创建用于控制传送带的用户程序。

• 用户程序包含具有传送带运动顺序的 GRAPH 函数块。

• 用户程序包含具有组态的操作数监控的 ProDiag 函数块。

有关创建 ProDiag 监控的更多信息，请参见“编程 PLC > 通过 ProDiag 监控机器和工厂”

部分。

• 已经创建了 HMI 设备 TP1200 Comfort。
• 已在控制器与 HMI 设备之间建立了连接。

控制程序

先前已在 STEP 7 中创建了用于传送带顺序的程序和具有操作数监控的 ProDiag 函数块。下

表列出了通过 WinCC 可视化的本示例中所用的块和变量：

名称 标识/类型 说明

Conv_Seq [FB] GRAPH 函数块 包含用于移动传送带的程序序列。

Conv_Seq_DB GRAPH 数据块 关联的 GRAPH 背景数据块。

OFF_SQ 来自 GRAPH 数据块的布尔类型

的变量

PLC 变量，用作显示 GRAPH 顺控程序状态的过程

变量。

Conveyor [FB] ProDiag 函数块 ProDiag 函数块包含针对操作数的组态的 ProDiag 
监控，该操作数控制传送带的运行。

Conveyor_DB ProDiag 数据块 关联的 ProDiag 背景数据块。

State 来自 ProDiag 数据块的 
SV_FB_State 类型的变量

“SV_FB_State”PLC 数据类型的状态变量中，包含分

配给该 ProDiag 函数数据块的所有监控的组错误

位。

13.3.5.3 创建画面 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

将创建用于显示不同对象的三个画面以可视化工厂中的 ProDiag 监控。
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步骤

1. 打开项目树。

2. 在“画面”(Screens) 文件夹中单击“添加新画面”(Add new screen)。
3. 打开画面的快捷菜单，并分配名称“Overview”。
4. 创建两个名为“Alarm”和“Program code”的附加画面。

结果

已创建用于在运行系统中可视化监控的概览画面及两个附加画面。 

13.3.5.4 插入诊断对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

要可视化运行系统中 HMI 设备上的程序代码和程序状态，将诊断对象插入到创建的画面。 
在 GRAPH 概览中，可以看到在运行系统中组态的 GRAPH 顺控程序的当前执行的步骤。 
ProDiag 概览显示是否已发生故障和触发 ProDiag 监控。

要求

• 已创建画面“Program code”、“Overview”和“Alarm”。
• 打开“工具”任务卡。

步骤

1. 打开画面“Program code”。
2. 将“PLC 代码视图”从“工具”(Tools) 任务卡拖放到画面中。

3. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 其它 > 名称”(Properties > Properties > Miscellaneous > Name) 
下输入对象名称“PLC code view”。

4. 打开画面“Overview”。
5. 从“工具”(Tools) 任务卡将“ProDiag 概览”对象拖放到画面中。

如果要通过程序监控多个 ProDiag 块，为每个块创建一个 ProDiag 概览。

6. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 其它 > 名称”(Properties > Properties > Miscellaneous > Name) 
下输入有意义的对象名称，如“Overview_Conveyor”。

7. 将“GRAPH 概览”从“工具”(Tools) 任务卡拖放到画面中。

8. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 其它 > 名称”(Properties > Properties > Miscellaneous > Name) 
下输入名称“GRAPH_Sequence”。

9. 打开画面“Alarm”。
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10.将“报警视图”从“工具”(Tools) 任务卡拖放到画面中。

11.在巡视窗口的“属性 > 属性 > 其它 > 名称”(Properties > Properties > Miscellaneous > Name) 
下输入名称“ProDiag_Alarm”。

结果

在相应画面中创建了用于监控和诊断的对象。 
• “Overview”画面中用于显示当前程序状态的对象。

• “Program code”画面中用于以 LAD、FBD 和 GRAPH 语言显示程序代码的 PLC 代码视图。

• “Alarm”画面中用于显示 ProDiag 报警的报警视图

13.3.5.5 组态诊断对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在此示例中，将用于程序代码可视化和监控的对象连接到控制程序。您先前已在 STEP 7 中
创建了一个程序（用于运输传送带上的生产单位）。您还创建了一个 ProDiag 函数块，在其

中设置对操作数的监控。 

要求

• 已创建了画面“Overview”。
• 已在画面中创建了 GRAPH 概览和 ProDiag 概览。

• 已在控制程序中创建了一个 ProDiag 函数块。

• 已在控制程序中创建了一个 GRAPH 背景数据块“Conv_Seq_DB”。
• GRAPH 背景数据块“Conv_Seq_DB”包含可在 HMI 中显示并可从 HMI 访问的“OFF_SQ”变量。

步骤

1. 选择 GRAPH 概览。

2. 在巡视窗口中，单击“属性 > 常规 > 过程 > 变量”(Properties> General> Process > Tag) 下的
选择按钮。
将打开一个对话框。

3. 单击“程序块”文件夹中的 GRAPH 背景数据块“Conv_Seq_DB”。
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4. 选择 GRAPH 背景数据块的 PLC 变量“OFF_SQ”并确认选择。

说明

用于 GRAPH 概览的过程变量必须在 HMI 中可见，并可通过 HMI 进行访问。

要将 GRAPH 数据块的变量标识为在 HMI 中可见并可通过 HMI 进行访问，打开 GRAPH 函
数块，在工作区中选择该块，然后在菜单栏中选择“编辑 > 内部参数可见/可通过 HMI 进
行访问”(Edit > Internal parameters visible/accessible from HMI)。然后编译程序块。 

GRAPH 背景数据块和“GRAPH 概览”对象已连接。

5. 选择 ProDiag 概览“Overview_Conveyor”。
6. 在巡视窗口中，单击“属性 > 常规 > 过程 > 变量”(Properties> General> Process > Tag) 下的

选择按钮。
将打开一个对话框。
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7. 单击“程序块”文件夹中的数据块“Coveyor_DB”。
8. 选择“Conveyor_DB”数据块的状态变量“State”。

ProDiag 数据块和“ProDiag 概览”对象已连接。

结果

GRAPH 概览和 ProDiag 概览连接到控制程序的数据块。在运行系统中，该对象显示进入的

监控错误及 GRAPH 顺控程序的当前状态。

13.3.5.6 组态 ProDiag 的报警视图 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在此示例中，组态用于显示监控报警的报警视图，并跳转到带有程序代码的 PLC 代码视图。

要求

• 已创建了画面“Alarm”。
• 已创建报警视图“ProDiag_Alarm”。
• 在“Program code”画面中创建了 PLC 代码视图“PLC code view”。

步骤

1. 打开“Alarm”画面并选择报警视图。

2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 常规”(Properties > General)。
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3. 选择在报警视图中显示的报警类别，例如，系统内部报警类别“Acknowledgement"”和“No 
Acknowledgement”。 
可以选择也显示先前在 STEP 7 中定义的报警类别的报警。

4. 在“属性 > 显示 > PLC 代码视图的控制变量”(Properties > Display > Control tag for PLC code 
view) 下指定布尔变量，该变量将控制从 后活动的 ProDiag 报警跳转到 PLC 代码视图。
该变量用于评估从所选报警跳转到 PLC 代码视图是否可能。 

5. 将按钮从“工具”(Tools) 任务卡拖放到“Alarm”画面中。
在巡视窗口的“属性 > 属性 > 其它 > 名称”(Properties > Properties > Miscellaneous > Name) 
下输入名称“Program code”。

6. 在巡视窗口中，选择“事件 > 单击”(Events > Click)。
7. 选择“添加函数”(Add function) 下的“ActivatePLCCodeView”系统函数。
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8. 输入画面名称“Program code”和对象名称“PLC code view”作为参数。

9. 在“属性 > 动画 > 可见性 > 变量”(Properties > Animations > Visibility > Tag) 下，选择先前指
定的 PLC 代码视图的布尔控制变量。

如果可以从进入 ProDiag 报警跳转到 PLC 代码视图“Program code”按钮可见。

结果

您激活了报警视图中定义的报警类别的报警显示。在运行系统中，相应报警类别的报警将显

示在报警视图中。 
使用组态的按钮，跳转到 PLC 代码视图中的运行系统，该视图具有的程序实例触发了 ProDiag 
报警。

13.3.5.7 组态来自 GRAPH 概览的跳转 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在此步骤中，组态 GRAPH 概览、报警视图和 PLC 代码视图之间的基本导航。

组态来自 GRAPH 概览的跳转

1. 选择 GRAPH 概览“GRAPH_Sequence”。
2. 在巡视窗口中，选择“事件 > 报警视图按钮单击”(Events > Alarm view button click)。
3. 选择“添加函数”(Add function) 下的“ActivateScreen”系统函数。

4. 指定包含报警视图的“Alarm”画面的名称。

5. 在巡视窗口中，选择“事件 > PLC 代码视图按钮单击”(Events > PLC code view button click)。
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6. 选择“添加函数”(Add function) 下的“ActivatePLCCodeView”系统函数。

7. 输入“Program code”画面和 PLC 代码视图“PLC code view”的名称。

您已将 GRAPH 概览连接到 PLC 代码视图。通过单击“PLC 代码视图“(PLC code view) 按钮，在

运行系统中显示画面，其中包含 GRAPH 顺控程序的显示。
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结果

使用运行系统中的 GRAPH 概览监控顺控程序的当前状态。可以选择随时在 PLC 代码视图中

查看 GRAPH 顺控程序。

发生故障时，可以使用组态的按钮跳转到报警视图中的相应报警，或直接跳转到带有步进顺

控程序显示的 PLC 代码视图。
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13.3.5.8 组态 ProDiag 概述中的跳转 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在此，组态 ProDiag 概述、报警视图和 PLC 代码视图之间的基本导航。

组态 ProDiag 概述中的跳转

1. 选择 ProDiag 概述“Overview_Conveyor”。
2. 在巡视窗口中，选择“事件 > 报警视图按钮单击”(Events > Alarm view button click)。
3. 选择“添加函数”(Add function) 下的“激活画面”系统函数。

4. 指定包含报警视图的“Alarm”画面的名称。

结果

诊断对象之间已相互关联。 

使用诊断功能

13.3 通过 ProDiag 监控设备和工厂 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程

2060 系统手册, 11/2022, 在线文档



在运行系统中，使用“ProDiag 概述”监控 ProDiag 的状态。如果出现错误，相应的监控按钮

将突出显示。 
通过单击“报警视图”(Alarm view) 按钮，将显示带有报警视图的画面以及当前的未决报警。

通过组态的按钮，可以从 ProDiag 报警跳转到 PLC 代码视图中程序段的显示画面。

13.3.6 初始值采集和条件分析 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

13.3.6.1 初始值采集和条件分析概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

在 TIA Portal 中，可基于 HMI 设备对用户程序的执行情况进行测试。HMI 设备的数据和值将

持续与 PLC 中的数据进行同步和更新。因此可在 HMI 设备中查看当前程序状态以及信号状

态的实际值。
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如果设备出错，则可以从相应的错误消息跳转到相关程序代码以及在“PLC 代码视图”中显示

程序段中的错误位置。在“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象中，您可以一览针对

所选 GRAPH 或 ProDiag 报警的错误操作数。 
借助初始值采集和条件分析功能，可在发生错误时记录相应值并可快速识别出程序中的错误

操作数。

实际值采集和条件分析功能适用于 GRAPH 函数块、ProDiag 函数块和安全程序（F 块）。

要求

• 初始值采集在 TIA Portal 中可用于以下块：

– V14 SP1 或更高版本适用于 GRAPH 函数块 V4.0 或更高版本。

– V15 或更高版本适用于 ProDiag 函数块 V2.0 或更高版本。

• 多可记录 32 个状态。不会记录包含超过 32 个元素的程序段的初始值。

初始值采集

借助初始值采集，可在 PLC 出错时采集值、将值显示在 PLC 代码视图中以及将这些值与实际

值进行比较。借助初始值采集，可连续记录转换和互锁中布尔型操作数的信号状态以及比较

器结果。 
信号状态按照从左上到右下的定义顺序进行记录： 

1 3

2

可单独为用户程序中的各个 GRAPH 块激活初始值采集。一个 GRAPH 步的每个互锁或转换

多可记录布尔型操作数的 32 个信号状态。每个单独的信号状态均占用一个位。这些值保存

在一个 DWORD 中。

以下示例给出了相关原理以及初始值在互锁中的记录顺序：

使用诊断功能

13.3 通过 ProDiag 监控设备和工厂 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

可视化过程

2062 系统手册, 11/2022, 在线文档



条件分析

可通过 PLC 中的初始值采集实现条件分析以及识别出程序中的错误操作数。可在 HMI 的 PLC 
代码视图中查看条件分析的评估。此外，您可以使用条件分析来针对所选 GRAPH 或 ProDiag 
报警显示错误操作数。 
对于已为其激活初始值采集的块，默认情况下会在跳转后在 PLC 代码视图中显示初始值视图。

此外，错误操作数和条件会在初始值视图中突出显示。

可在符号表中查看错误操作数的名称、绝对地址和注释。用户可在实际值视图与初始值视图

之间进行切换。 
如果比较器出错，则会将两个操作数均标记为错误操作数。仅记录的值显示在初始值视图中。

要查看变量的实际值，请切换至实际值视图。

说明

在编程过程中遵循评估顺序

由于操作数根据初始值采集规则列在符号表中，在发生错误时，条件分析中会先输出符号表

中左上方的操作数。编程程序段时请遵循该评估顺序，以便先在 PLC 代码视图中查看 重要

的操作数。 
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有关列表顺序的详细信息，请参见条件分析顺序的示例 (页 2065)。

参见

条件分析顺序的示例 (页 2065)

13.3.6.2 支持的指令 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可在“PLC 代码视图”(PLC code view) 对象中查看初始值和条件分析结果。

在全局监控中，系统将记录程序段中所有布尔型操作数的初始值。如果程序段包含多个彼此

未互连的电源轨，则仅记录相应电源轨的初始值。

在局部监控中，系统仅记录指定为块调用中被监控参数的条件的初始值。

支持的指令

LAD 和 FBD 中支持以下初始值采集指令：

指令 显示在 HMI 设备上

位逻辑运算

常开触点 初始值与条件分析

常闭触点

取反 RLO 该指令受支持，但与初始值或条件分析无关。

赋值

赋值取反

复位输出 初始值

置位输出

置位/复位触发器 分析初始值和条件，直到指令框（包含）

复位/置位触发器

比较器运算
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指令 显示在 HMI 设备上

等于 初始值与条件分析

不等于

大于或等于

小于或等于

大于

小于

定时器

TP 分析初始值和条件，直到指令框（包含）

TON 初始值与条件分析

TOF 分析初始值和条件，直到指令框（包含）

 TONR
计数器

CTU 分析初始值和条件，直到指令框（包含）

CTD
CTUD

在进行位逻辑运算时，系统将记录操作数的状态。对于比较器，系统将记录比较结果。

进行触发器运算，如果互连，则记录两个输入（R 和 S）。

对于定时器和计数器，如果输出和输入互连，则系统将记录输出和输入上的操作数的状态。

（例如，对于 CTUD：CU、CD、R 和 LD）
FBD 指令 AND 和 OR 还支持用于初始值采集和条件分析。初始值采集和条件分析不支持 
FBD 指令 EXCLUSIVE OR。

参见

支持的数据类型 (页 2043)
支持的数据类型 (页 2029)

13.3.6.3 条件分析顺序的示例 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

按照定义的顺序执行 PLC 代码视图中的条件分析评估。本示例介绍了在 HMI 设备上进行初

始值采集和条件分析所涉及的工作原理。
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初始值采集

在用户程序中记录自动和手动模式下的互锁信号状态，并已组态以下操作数：

符号名称 注释 含义

Tag_1 自动模式 自动模式

Tag_2 Interlock_1 第一个互锁 
Tag_3 电机开启 接通电机

Tag_4 Interlock_2 第二个互锁

Tag_5 手动模式 手动模式

Tag_6 手动开关 手动按钮

操作数的信号状态按照以下顺序进行记录，并被写入到 DWORD 中：

出错时的条件分析

互锁出错时，请使用组态的按钮从错误消息跳转至 PLC 代码视图，并查看程序中的错误位置。

由于已激活了初始值采集，因此会自动在 PLC 代码视图中随条件分析一起显示初始值视图。 
触发错误的操作数以相应颜色突出显示。只能根据初始值采集的顺序，在 PLC 代码视图的符

号表中查看错误操作数的名称、绝对地址和注释。  
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可选择切换至手动模式并启用条件分析。这样即可在详细视图中查看错误触发网络，即使当

时已更正错误情况。 

互锁编程的优化

在本示例中，为快速明确因光柵而导致出错， 好先编程操作数 Tag_4。有关打开光柵的信

息，随即会显示在符号表的第一行中。

以下示例显示了针对“PLC 代码视图”(PLC code view) 对象的 佳视图的编程：
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13.3.6.4 组态条件分析视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

用途

“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象将显示已触发所选 ProDiag 或 GRAPH 报警的用

户程序中的错误操作数。要建立与相应报警的连接，请在两个对象上组态控制变量。 
如果在运行系统的报警视图中选择传入的 ProDiag 或 GRAPH 报警，则可以在条件分析视图

中看到条件分析中确定的操作数。如果在同一画面中组态条件分析视图及其链接的报警视图，

则可以在运行系统中一览报警和操作数。 
您可以选择将多个报警视图连接到一个条件分析视图，反之亦然。您可以在 KTP 移动面板、

精智面板和 RT Advanced 的弹出画面或滑入画面中组态条件分析视图。因此，您可以将在各

种画面中组态的多个报警视图连接到一个条件分析视图，可根据需要在滑入画面中显示。 

说明

“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象不适用于全局画面。

使用诊断功能
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要求

• HMI 设备已连接到控制器

• 控制器上安装了 ProDiag 程序 V2.0（或更高版本）或 GRAPH 程序 V4.0（或更高版本）

• 为函数块激活了初始值采集

• 已组态报警视图

步骤

1. 使用拖放功能从工具箱窗口移动条件分析视图。 
2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 在“变量”(Tag) 属性下，打开选择按钮。 
4. 在“过程 > 变量”(Process > Tag) 下选择相应报警视图的状态变量。

5. 单击“报警视图”(alarm view)。
6. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 视图”(Properties > Properties > View)。
7. 在“条件分析的控制变量”(Control tag for criteria analysis) 下选择条件分析视图的状态变量。

说明

状态变量的数据类型和长度

状态变量必须为 WString 数据类型且长度为 50。

结果

条件分析视图在画面中进行了组态并连接到报警视图。对于所选报警，您可以在运行系统中

查看触发此报警的操作数的详细信息。

13.3.6.5 组态条件分析视图 (RT Professional)

用途

“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象将显示已触发所选 ProDiag 或 GRAPH 报警的用

户程序中的错误操作数。要建立与相应报警的连接，请在两个对象上组态控制变量。 
如果在运行系统中的报警视图中选择传入的 ProDiag 或 GRAPH 报警，则可以在条件分析视

图中看到条件分析中确定的操作数。 
可以在同一画面中组态条件分析视图及其链接的报警视图。

使用诊断功能
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要求

• HMI 设备已连接到控制器

• 控制器上安装了 ProDiag 程序 V2.0（或更高版本）或 GRAPH 程序 V4.0（或更高版本）

• 为函数块激活了初始值采集

• 已组态报警视图

步骤

1. 使用拖放功能从工具箱窗口移动条件分析视图。 
2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 在“数据源”(Data source) 属性下，打开选择按钮。 
4. 选择已组态的报警视图。

结果

条件分析视图在画面中进行了组态并连接到报警视图。对于所选报警，您可以在运行系统中

查看触发此报警的操作数的详细信息。

13.3.6.6 使用条件输出报警 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

当激活初始值采集时，发生错误时将记录错误操作数的值并分析和确定缺失的条件。 
您可以选择向 GRAPH 和 ProDiag 报警添加有关错误操作数的附加信息，并将其输出到 HMI 设
备上。如果在运行系统中的程序流程中发生错误，则错误消息还指示故障程序段中的第一个

错误操作数。您可以在“条件分析视图”(Criteria analysis view) 对象中查看有关错误消息的

所有错误操作数的详细信息。
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可以为报警添加以下信息：

• 符号名称：触发所选错误消息的第一个操作数的符号名称

• 绝对地址：第一个错误操作数的地址

• 操作数的值：出错时第一个错误操作数的值

• 注释：在用户程序中组态的多语言注释。

在每种情况下，附加信息均显示在报警文本后的消息中，以分号和空格分隔。 
或者，您可以指定附加信息显示在信息文本中。

在 WinCC Runtime Professional 中，您还可以选择扩展监控报警的附加报警文本。为此，请在

“运行系统设置 > 报警 > 条件分析 > 扩展文本”(Runtime settings > Alarms > Criteria analysis 
> Expand text) 下选择相应的附加报警文本。

说明

添加到报警中的附加信息的顺序是预定义的，不能更改。

说明

要在 HMI 设备上完整显示控制器的报警，必须在“运行系统设置 > 报警 > 控制器报

警”(Runtime Settings > Alarms > Controller alarms) 下选择“自动更新”(Automatic update) 
选项以实现相关连接。有关完整报警的更多信息，请参见“将完整的报警从控制器发送到 
HMI 设备 (页 1025)”。 
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报警系统中的条件分析

您可以按照以下步骤显示条件分析的报警信息：

• 您可以在用户程序的 ProDiag 或 GRAPH 函数块的属性中激活初始值采集

• 您可以在 HMI 设备的运行系统设置中激活扩展报警文本的选项

• 您可以组态报警视图和条件分析视图并互连这两个对象

扩展报警

1. 打开 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings) 编辑器。

2. 选择“运行系统设置 > 报警 > 条件分析”(Runtime settings > Alarms > Criteria analysis)。
3. 在“条件分析 > 扩展文本”(Criteria analysis > Expand text) 下选择要扩展的报警。

4. 选择要添加到报警中的报警文本的附加信息，例如，第一个错误操作数的符号名称和地址。

结果

如果发生错误，您不仅可以在报警视图中看到报警文本，还可以看到触发错误消息的操作数。

您可以选择相关报警以及在条件分析视图中查看由条件分析确定的错误操作数。
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与控制器通信 14
14.1 WinCC Engineering V18 – 通信

与控制器通信

有关与控制器通信的详细说明，请参见“WinCC Engineering V18 – 通信”手册。

参见

SIOS 中的文档 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/cn/view/109813307)

可视化过程
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与控制器通信

14.1 WinCC Engineering V18 – 通信
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使用全局功能 15
15.1 使用 HMI 设备向导

15.1.1 HMI 设备向导的基础知识 (Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在项目中创建新的 HMI 设备时，HMI 设备向导将自行启动。    

可视化过程
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HMI 设备向导

HMI 设备向导将通过对话框指导，逐步完成设备设置。通过 HMI 设备向导可指定 HMI 设备

的基本设置。如，画面布局和 PLC 连接。

说明

使用 HMI 设备向导创建带有彩色显示屏的设备时，导航按钮的图形可能仅显示为黑白两种

色。仅当新创建的设备与同时删除的单色显示屏设备同名时，才会发生此类错误。

从项目中删除一个设备时，同时在图形集合中删除相关联的图形，即可避免此类错误的发生。

使用全局功能
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说明

HMI 设备向导中的多种语言

如果使用 HMI 设备向导创建多语言画面浏览，WinCC 将在所有项目语言中使用针对用户自

定义标签的用户界面语言。

如果项目语言不支持用户界面语言的字符集，则这些名称不会显示在项目语言中，例如，中

文界面语言和英语项目语言。

说明

连接的接口类型

如有可能，HMI 设备向导会在 HMI 设备与具有 HMI 设备默认接口类型的控制器之间建立连

接。 
使用 HMI 设备向导进行组态后，在“设备和网络”(Devices & Networks) 编辑器中单击该连接。

参见

HMI 设备向导的基础知识 (页 2078)
关于交叉引用的常规信息 (页 2154)
WinCC 中的语言 (页 2163)
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15.1.2 HMI 设备向导的基础知识 (RT Professional, RT Advanced)

简介  
HMI 设备向导可指导您逐步完成每个对话框，并帮助您设置设备。您可以使用 HMI 设备向

导来指定 HMI 设备的基本设置，例如，画面布局和与 PLC 的连接。   
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打开 HMI 设备向导

1. 向您的项目添加新设备，例如 RT Advanced.
2. 在项目树中单击该设备。

3. 在快捷菜单中选择“启动 HMI 设备向导”(Start the HMI device wizard)。“HMI 设备向导”(HMI 
device wizard) 打开。

说明

如果在添加设备后进行了更改，例如添加了新画面，则 HMI 设备向导不会再次打开。 

说明

使用 HMI 设备向导创建带彩色显示屏的设备时，导航按钮的图形可能以黑白色显示。仅

当创建的新设备与同时删除的带单色显示屏的设备同名时才会出现此错误。

每当从项目中删除设备时都确保在图形集合中删除关联的图形，就可以避免发生此错误。

说明

设备相关性 - 项目名称的引号

名称用引号括起来的 WinCC Professional 项目尚未编译。 
为 WinCC RT Professional 创建 HMI 设备时，请勿在项目名称中使用引号。 

说明

HMI 设备向导中的多种语言

如果使用 HMI 设备向导创建多语言画面导航，则 WinCC 会为采用所有项目语言的用户自

定义标签使用用户界面语言。

如果某种项目语言不支持用户界面语言的字符集，则这些名称不会以该项目语言进行显

示，例如，中文界面语言和英文项目语言。

参见

HMI 设备向导的基础知识 (页 2075)
通过“HMI 文件”编辑器加载文件 (页 2271)
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15.2 使用库

15.2.1 关于库的基础知识

简介 
用户可将需要重用的库元素存储在库中。每个项目都连接一个项目库。除了项目库，还可创

建任意数量的全局库，可在多个项目中使用。由于各库之间相互兼容，因此可以将一个库中

的库元素复制和移动到另一个库中。例如，使用库创建块模板时，首先将该块粘贴到项目库

中，然后在项目库中进行进一步开发。 后，再将这些块从项目库复制到全局库中。这样，

在项目中的其他同事也可以使用该全局库。其他同事继续使用这些块并根据自己个人需求来

修改这些块。

项目库和全局库中都包含以下两种不同类型的库元素：

• 类型

运行用户程序所需的对象（例如块、PLC 数据类型 (UDT)、HMI 用户数据类型或面板）可

作为类型。类型可进行版本管理，因而支持后期专业的进一步开发。当发布新的类型版

本时，使用这些类型的项目将立即更新。

• 模板副本

基本上所有对象都可保存为模板副本，并可在后期再次粘贴到项目中。例如，可以保存

整个设备及其内容，或将设备文档的封页保存为模板副本。

WinCC 软件包随附包含各种对象（例如“电机”或“阀”对象等）的综合库。尽管如此，还

可以定义自己的库对象。 
在库管理或“库”(Library) 任务卡中管理库。 

项目库

每个项目都有一个库。项目库的对象与项目数据一起存储，只可用于在其中创建库的项目。

如果将该项目移动到其它 PC 中，那么在该项目中创建的所有项目库也会随之移动。 
如果项目库的库对象要用在其它对象中，可将该库对象移动或复制到全局库。

全局库

全局库独立于项目数据，存储在扩展名为 .aIxx 的文件中，其中“xx”表示当前的 WinCC 版本号。

一个项目可以访问多个全局库。一个全局库可以同时用于多个项目中。 
如果在一个项目中更改了某个库对象，则在所有打开了该库的项目中，该库都会随之更改。 

使用全局功能
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库对象

库中可包含多种 WinCC 对象。 
类型示例： 
• 面板

如果要在画面中多次使用可组态对象组并集中进行更改，请为其创建面板。如果在库中

更改面板的属性，所做更改会影响包含此面板的所有画面。

• 用户数据类型

• 样式

• 样式表

模板副本示例：

• HMI 设备

• 画面

• 变量

• 参数集类型

• 脚本

参见

画面基础知识 (页 45)
插入库对象 (页 2101)
创建全局库 (页 2089)
保存全局库 (页 2090)
打开全局库 (页 2091)
主副本和类型 (页 2082)
库管理概述 (页 2085)
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15.2.2 主副本和类型

简介

“项目库”和“全局库”中都包含有两个文件夹“模板副本”(Master copies) 和“类

型”(Types)。库对象可以作为模板副本或类型来创建或使用。 

模板副本     
使用模板副本来创建独立的库对象副本。 

类型     
创建“类型”文件夹的对象实例并将其应用于项目中。实例与其相应的类型相对应。 

管理库对象   
可以将库对象复制和移动到其它库。只能将模板副本复制到“模板副本”(Master copies) 文
件夹或该文件夹的任意子文件夹。只能在“类型”(Types) 文件夹或该文件夹的任意子文件夹

中插入类型。

参见

关于库的基础知识 (页 2080)
类型版本的状态 (页 2102)

15.2.3 WinCC 中的库

简介

WinCC 提供的全局库包含常用模板。这些库按主题排序到文件夹中，包含预汇编的图像对象；

这些图形对象可在画面中使用，以对工厂进行操作与监视。
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全局库“Buttons and Switches”
库“Buttons and Switches”提供了大量按钮和开关。     

这些文件夹将开关和按钮划分为各种类别。例如，“DiagnosticsButtons”文件夹包含对象“系

统诊断指示器”。您可以在工厂中使用“系统诊断指示器”对象来进行系统诊断。 

说明

在精智型面板上，只能使用“DiagnosticsButtons”文件夹中的对象。 
在专业版运行系统中，不能使用对象名称或关联的文件夹名称中包含“Switch”的对象。

使用全局功能
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全局库“Monitoring and Control objects”
“Monitoring and Control objects”库在多种设计中提供了更加复杂的显示和操作对象，以及

相应的控制灯、按钮和开关。 

另外，还将在“Design_Backgrounds”文件夹中存储各个设计的图形视图；可将这些图形视图

用作对象背景，以对库的范围进行自定义扩展。

说明

在 Runtime Professional 中，不能使用对象名称中包含“Switch”的对象。此规则同样适用于

包含日期/时间域的对象“D5_Display_3”。

使用全局功能
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15.2.4 管理库

15.2.4.1 库管理概述

库管理的功能

与其它库元素存在依赖关系的模板副本和类型受到一些功能限制。例如，只要与其它库元素

间的相关关系仍然存在，就无法将其删除。这样可以防止其它库元素变为无法使用。库管理

用于标识依赖关系并创建工作进度概览。

库管理提供了下列功能：

• 显示类型和模板副本的相互关系

如果在其它类型或模板副本中引用了某种类型，则将在库管理中显示它们之间的相互关

系。同时还可了解哪些库元素引用了类型或模板副本。

• 显示类型在项目中的引用位置

• 显示版本状态为“正在测试”或“进行中”的所有类型

库管理的布局

下图显示库管理，包括以下组件：

• 库管理的工具栏

• “类型”区域

• “使用”区域

使用全局功能
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库管理的工具栏

在库管理的工具栏中，可执行以下任务：

• 更新视图

在项目发生更改时，可以更新库管理的视图。

• 清理库

可以清理项目库和全局库。通过清理库，可以删除项目中没有与实例相关联的所有类型

和类型版本。

• 统一项目

通过统一项目，可以更改项目中类型使用的名称和路径结构，从而与库中类型的名称和

路径结构相匹配。

• 展开或折叠类型视图

可使用工具栏中的按钮打开或关闭所有类型。

“类型”区域

在“类型”(Types) 区域中，将显示“库”(Libraries) 任务卡中所选文件夹的内容。 
可使用“过滤器”(Filter) 下拉列表，按未决更改、已发布的类型或未使用的类型等条件过滤

视图。

“使用”区域

“使用”(Uses) 区域提供了所选类型和模板副本引用位置的概览。“使用”(Uses) 区域分为两

个选项卡：

• “在项目中使用”(Uses in the project) 选项卡

“在项目中使用”(Uses in the project) 选项卡用于显示类型版本实例及其在项目中的相应

引用位置。选择实例时，可在巡视窗口中显示项目中实例的交叉引用。

• “在库中使用”(Uses in the library) 选项卡

“在库中使用”(Uses in the library) 选项卡用于显示库中类型或模板副本的所有使用位置。

使用全局功能
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15.2.4.2 打开库管理

操作步骤

要打开库管理，请按以下步骤操作：

1. 打开“库”(Libraries) 任务卡。

2. 选择一个类型或包含类型的任意文件夹。

3. 选择“打开库管理”(Open library management) 按钮 。
-或者-
在快捷菜单中，选择“库管理”(Library management) 命令。

结果

库管理将打开，并且显示类型及其版本。

使用大监视器或多个监视器

可分离库管理窗口并根据需要移动。

15.2.4.3 在库管理中过滤类型

简介

库管理中的过滤功能可限制显示的类型。可用的过滤器包括：

• 显示所有类型

• 带有未决更改的类型

• 已发布的类型

• 带有多个版本的类型

• 项目中不使用的类型

• 默认版本中存在不一致错误的类型

• 不带“默认”标识符的类型的 高版本。

要求

至少已创建一个类型。

使用全局功能
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按带有未决更改的类型进行过滤

1. 在项目库中选择“类型”(Types) 文件夹。

2. 打开库管理。

3. 从“过滤器”(Filter) 下拉列表中选择“带有未决更改的类型”(Types with pending changes)。
“类型”(Types) 区域仅显示状态为“进行中”(in progress) 的类型。

按已发布的类型进行过滤

1. 在项目库中选择“类型”(Types) 文件夹。

2. 打开库管理。

3. 在“过滤器”(Filter) 下拉列表中，选择“已发布的类型”(Released types) 条目。
“类型”(Types) 区域仅显示具有已发布版本的类型。

按带有多个版本的类型进行过滤

1. 在项目库中选择“类型”(Types) 文件夹。

2. 打开库管理。

3. 从“过滤器”(Filter) 下拉列表中选择“带有多个版本的类型”(Types with multiple versions)。 
“类型”(Types) 区域仅显示具有多个版本的类型。

按在项目中没有实例的类型进行过滤

1. 在项目库中选择“类型”(Types) 文件夹。

2. 打开库管理。

3. 从“过滤器”(Filter) 下拉列表中选择“项目中不使用的类型”(Types not used in the project)。
“类型”(Types) 区域仅显示在项目中没有实例的类型。

按“默认”版本中存在不一致错误的类型进行过滤

1. 在项目库中选择“类型”(Types) 文件夹。

2. 打开库管理。

3. 在“过滤器”(Filter) 下拉列表中，选择“默认版本中存在不一致错误的类型”(Types with 
inconsistencies in the default version) 条目。
“类型”(Types) 区域仅显示默认版本不一致的类型。

使用全局功能
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按 高版本不是默认版本的类型进行过滤

1. 在项目库中选择“类型”(Types) 文件夹。

2. 打开库管理。

3. 在“过滤器”(Filter) 下拉列表中，选择“不带“默认”标识符的类型的 高版本”(Highest 
version of the type without default identifier) 条目。
在“类型”(Types) 区域中，仅会显示 高版本不是默认版本的类型。

参见

打开库管理 (页 2087)
创建面板类型 (页 295)

15.2.4.4 创建全局库

简介 
在全局库中，存储要在组态中多次使用的已组态对象。要在多个项目中使用对象，应创建全

局库。

要求

• 已打开项目。

• “库”(Libraries) 任务卡已打开。

使用全局功能
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操作步骤

1. 在“全局库”(Global library) 中单击  图标。
将打开“创建新的全局库”(Create new global library) 对话框。 

2. 输入名称。

3. 选择新库的存储路径。

4. 单击“创建”(Create)。

结果

新库显示在“全局库”(Global libraries) 窗格中。全局库中包含“类型”(Types)、“模板副

本”(Master copies) 和“公共数据”(Common data) 文件夹。在“公共数据”(Common data) 
下，可以找到全局库的报表。

在文件系统中该全局库的存储位置处创建了具有该全局库名称的文件夹。该实际库文件的扩

展名为“.alxx”，其中“xx”表示当前的 WinCC 版本号。

参见

关于库的基础知识 (页 2080)

15.2.4.5 保存全局库

简介 
全局库另存为单独的文件。该文件包含全局库的所有对象，其中包括引用的对象。例如，对 
I/O 域中组态的变量的引用也保存在此库中。

使用全局功能
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当在未保存的情况下关闭 WinCC 或项目时，WinCC 会提示保存全局库。也可以在组态期间

存储全局库，而无需存储整个项目。 

要求

• 已经打开包含至少一个库的项目。

• “库”(Libraries) 任务卡已打开。

• 库已更改。

操作步骤

1. 选择要保存的全局库。

2. 在“全局库”(Global library) 窗格中，单击  图标。
或者也可以在快捷菜单中选择“保存库”(Save Library) 命令。 

另存为：

1. 要将全局库保存到其它文件夹，请在快捷菜单中选择“另存为”(Save as)。 
2. 选择新库的存储路径并输入一个文件名。 

结果

全局库以当前文件名或指定的文件名保存。 

参见

关于库的基础知识 (页 2080)

15.2.4.6 打开全局库

简介 
在 WinCC 中，全局库存储在单独的文件中。可以在任何项目中使用全局库。

要求

• 已保存了全局库。

• 已打开项目。

• “库”(Libraries) 任务卡已打开。

使用全局功能
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操作步骤

1. 在“全局库”(Global libraries) 窗格中，单击  图标。
“打开全局库”(Open global library) 对话框随即显示。 

2. 选择库的存储路径。

3. 单击“打开”(Open)。

说明

要从多个项目访问全局库，需要以只读方式打开全局库。只要全局库未以写保护方式打

开，就会禁止从其它项目访问全局库。

结果

WinCC 在“全局库”(Global libraries) 窗格中显示打开的全局库。 

参见

关于库的基础知识 (页 2080)

15.2.4.7 显示全局库的日志

在更新全局库时，将创建日志记录，列出对全局库的所有更改。日志与全局库一同存储。只

要加载全局库，这些日志就始终可用。

操作步骤

要打开全局库的日志，请按以下步骤操作：

1. 在“库”(Libraries) 任务卡中打开全局库。

2. 在下一级文件夹中，打开“公共数据 > 日志”(Common data > Logs)。
3. 双击所需的日志。

将在工作区域中打开该日志记录。

15.2.4.8 使用库的内容更新项目

简介

在项目库中编辑多种类型后，将项目中的所有实例更新为项目库中类型的 新版本。 

使用全局功能
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以下每个元素都可选择为更新源： 
• 库中的单个文件夹 
• 各种类型

要求

“库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

操作步骤

1. 选择项目库中的一个文件夹或各个类型。

2. 从快捷菜单中选择“更新类型 > 项目...”(Update types > Project...)。 
将打开一个对话框。

3. 可以选择整个项目，也可以选择单个设备进行更新。

4. 选择“更新项目中的实例”(Update instances in the project)：
5. 要删除项目库中已更新类型的所有旧版本，请选中“从库中删除不带“默认”标识符且不使

用的版本类型”(Delete unused type versions without the "default" identifier from the library) 
复选框。

6. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

项目内所有类型的实例更新为项目库中所选类型的 新版本。 
更新过程的日志文件位于项目树中的“公共数据”(Common data) 下。

15.2.4.9 使用其它库的内容更新库

可通过以下几种方式更新库：

• 使用另一个全局库中的类型更新本全局库

• 使用全局库中的类型更新项目库

以下每个元素都可选择为更新源：

• 库中的单个文件夹

• 各种类型

使用全局功能
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要求

• “库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

• 要更新全局库，需使用写权限打开库。

操作步骤

要使用另一个库中的内容更新库，请按以下步骤操作：

1. 选择库中的一个文件夹或各个类型。

2. 右键单击该源，然后在快捷菜单选择“更新类型 > 库...”(Update types > Library...) 命令。
将打开“更新库”(Update library) 对话框。

3. 选择要更新的库类型：

– 选择“更新项目库”(Update project library)，使用全局库中的类型更新项目库。

– 选择“更新全局库”(Update global library)，以更新全局库。

4. 可选：从下拉列表中选择想要更新的全局库。

5. 启用所需的更新选项：

– 更新项目中的实例

– 从库中删除不带“默认”标识符且不使用的版本类型

– 强制更新

类型将更新（包括其依赖类型，而不考虑其版本号）。

6. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

• 目标库中尚不可用的类型，将补充其所有版本。对于目标库中已存在的类型，将添加

新的版本。 
如果目标库中已存在该类型的 新版本，仍会从源库复制 新版本，并自动指定一个更

新的版本号。

• 创建一个日志文件，列出更新过程中对目标库执行的所有更改。 
如果已更新项目库，则日志文件位于项目树中的“公共数据 > 日志”(Common data > Logs) 
下。 
如果已更新全局库，则日志文件位于全局库下子目录中的“公共数据 > 日志”(Common 
data > Logs) 文件夹内。
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15.2.4.10 导出和导入库文本

简介

可以将库对象的文本导出为 .xlsx 文件，以便在 MS Excel 中对其进行编辑，或将其导出以进

行编译。 
导出和导入库中以下对象的文本：

• 单独的库类型和模板副本

• 多个库类型和模板副本

• 项目库或全局库中的所有库对象

在完成编辑或外部编译后，即可将这些文本导入 TIA Portal 中。 
导入文本后，即使只选择了一个库对象，也会导入整个库中导入文件的所有文本。必须在项

目中激活导入文件的目标语言。

在导入到模板副本期间，将会用导入文件的新文本覆盖库中模板的文本。在将文本导入到库

类型期间，将会用导入文件的新文本覆盖库中的 新版本。如果某类型的某个版本在项目库

中尚未发布，则不会导入整个项目库的任何文本信息。

说明

文本导入的限制

不能导入属于以下库对象的文本：

• 模板副本中所包含的类型实例

• 其版本尚未发布且状态为“正在进行”或“正在测试”的库类型

• 写保护全局库

定义源语言和目标语言

可以在“导出”对话框中定义用于导出文本的源语言和目标语言。可用语言的选择取决于定

义的项目语言。 
对于全局库，可用源语言和目标语言的选择取决于库的创建者定义的语言。要查看全局库的

可用语言，请双击相关库中的项目文件夹“语言和资源”(Language and Resources) 中的条目

“库语言”(Library languages)。

使用全局功能

15.2 使用库

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2095



导出文本

要导出单个或多个库对象的文本，请按以下步骤操作：

1. 打开库。

2. 在库中选择所需的库对象。

3. 在对象的快捷菜单中选择命令“导出库文本”(Export library texts)。
此外，还可以单击工具栏中的 “导出库文本”(Export library texts) 按钮。
打开“导出”(Export) 对话框。

4. 在对话框中选择用于导出的源语言和目标语言。

5. 输入导出文件的名称和路径。

6. 单击“导出”(Export)。
导出成功后，导出文件存储在指定的路径下。

导入文本

要在编辑或编译完成后再次将文本导入 TIA Portal 中，请按以下步骤操作：

1. 打开项目库或全局库。

2. 在对象的快捷菜单中选择命令“导入库文本”(Import library texts)。
此外，还可以单击工具栏中的 “导入库文本”(Import library texts) 按钮。
打开“导入”(Import) 对话框。

3. 从“选择待导入的文件”(Select file for import) 字段中，选择导入文件的路径和名称。
如果修改过导出文件中的源语言，并且希望用修改后的文本覆盖项目中的这些条目，则激活
“导入源语言”(Import source language) 复选框。

4. 单击“导入”(Import)。
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15.2.5 管理库中的对象

15.2.5.1 显示库对象

简介

库元素可显示在库下的文件夹结构中或“元素”(Elements) 窗格中。

要求

• 库中至少已创建一个库对象。

• “库”(Libraries) 任务卡已打开。

显示库对象的部件

1. 选择要显示其元素的库的文件夹。

2. 单击 。
所包含的对象即显示在“元素”(Elements) 窗格中。
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3. 要显示元素的组件，请单击“元素”(Elements) 窗格中的元素。
元素的部件即显示在“元素”(Elements) 窗格中。

4. 选择视图：

图标 视图

详细模式

列表模式

图标概述

结果

库对象通过所选视图显示在“元素”(Elements) 窗格中。

使用全局功能

15.2 使用库

可视化过程

2098 系统手册, 11/2022, 在线文档



15.2.5.2 将对象存储为主副本

简介

在库中，可将画面、变量、报警、脚本或参数集类型等 WinCC 对象存储为模板副本。为此，

请将对象从项目树、工作区域或详细视图拖放到库中。如果已在库中创建子文件夹，还可以

直接在其中插入对象。

要求

• 已打开项目树或工作区域。

• 已创建对象。

• 已显示“库”(Libraries) 任务卡。
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操作步骤 
1. 在项目树或工作区域中选择对象。

说明

项目树中的对象作为模板副本

可将所有对象用作模板副本在项目树中重新创建：

• HMI 设备、PLC、工艺对象...
• 画面

• 变量表

• 参数集类型

• 脚本

说明

工作区域中的对象作为模板副本

可将所有对象用作模板副本在工作区域中重新创建：

• 变量

• HMI 报警

• 任务：

• 周期

• 文本和图形列表

2. 将对象拖放到库中的“模板副本”(Master copies) 文件夹中。
鼠标指针变成附带对象图标的十字准线。

结果

对象被保存到库中，以在组态的多个实例中进一步使用。
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15.2.5.3 插入库对象

简介

系统始终为插入的库对象分配一个包含对象类型和连续编号的名称。 
如果插入的对象已存在，可选择替换原有对象或以新名称进行保存。 
无法插入 HMI 设备不支持的库对象。

说明

如果从库插入带有互连模板的画面，则模板也会被插入。不使用任何现有匹配模板。

要求

• “库”(Libraries) 任务卡已打开。

• 要在其中插入库对象的编辑器已打开。

操作步骤 
1. 从库中选择一个库对象。

2. 将库对象拖放到工作区域中要插入对象的位置。
库对象随即插入。

结果

如果该对象位于“副本模板”文件夹中，则在编辑器中插入了独立的库对象副本。

如果该对象位于在“类型”文件夹中，则在编辑器中插入了库对象实例。

参见

关于库的基础知识 (页 2080)
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15.2.6 使用类型及其版本

15.2.6.1 类型版本的状态

简介

根据引用位置，类型的版本存在不同的状态。

发布版本

“发布版本”状态适用于所有类型，而无需考虑引用位置。

如果要编辑一个发布版本，则必须先创建一个新的测试版本或快照。

发布的脚本和画面的类型版本可在其实例中打开和查看。

“进行中”版本

“进行中”(in progress) 状态可用于以下类型：

• HMI 面板

• HMI 用户数据类型 (HMI UDT)
• HMI 样式

• HMI 样式表

创建新类型或创建已发布类型的新版本时，该类型将设置为“进行中”状态。

可以在库视图中对状态为“进行中”的类型进行编辑，而无需引用项目中的实例。在发布时，

将对类型兼容性进行一致性检查。

“正在测试”版本

只有脚本和 HMI 画面的版本存在“正在测试”状态。

在创建类型的新版本时，会向类型分配状态“正在测试”。

处于“正在测试”状态的版本将与项目中的一个实例相链接。对于每种类型，在指定时间内

只能将一个版本设置为“正在测试”版本。

“正在测试”版本只能与项目中的一个实例相链接。因此，只要实例处于“正在测试”状态，

就无法将该实例复制到剪贴板、复制实例或根据该实例创建其它类型。
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参见

生成类型形式的脚本 (页 2105)
生成类型形式的屏幕 (页 2106)
创建新类型版本 (页 2104)
主副本和类型 (页 2082)
创建面板类型 (页 295)

15.2.6.2 将类型添加到项目库中

要求 
已打开项目。

已经创建并打开一个 HMI 设备。

项目树已打开。

“库”(Libraries) 任务卡或库管理已打开。

操作步骤

1. 在“项目库”(Project Library) 窗格中，选择包含类型的文件夹
-或者-
通过项目库打开包含库管理中的类型的文件夹。

2. 在快捷菜单中选择“添加新类型...”(Add new type...)。
-或者-
在“项目库”(Project Library) 窗格中单击“添加新类型”(Add new type)。
将显示“添加新类型”(Add new type) 对话框。

3. 选择类型。

4. 指定将为其创建类型的设备。

5. 单击“确定”(OK)。
根据所选类型，会打开用于编辑类型的编辑器。

6. 关闭窗口顶部显示的提示信息并编辑类型。

7. 编辑后发布该类型的版本。

结果

已将类型添加到项目库。
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15.2.6.3 创建新类型版本

原理

如果创建类型的新版本，类型的引用位置决定了新创建版本的状态。

要求

“库”(Libraries) 任务卡已打开。

已创建并发布一个类型。

操作步骤

1. 选择已发布的类型。

2. 在快捷菜单中选择“编辑类型”(Edit type)。

面板类型、用户数据类型和样式类型的结果

创建了该类型的一个新版本。

版本状态为“进行中”。将打开库管理。

脚本和屏幕类型的结果

将打开一个对话框。

在对话框中选择设置后，版本的状态会设置为“正在测试”。项目中使用的实例状态设置为

“正在测试”。将打开库管理。

参见

类型版本的状态 (页 2102)

15.2.6.4 编辑类型

简介

要编辑类型，请在库管理或“项目库”(Project library) 任务卡中打开此类型。

此类型的编辑器将打开。在编辑器顶部显示的提示信息中，可查看关于类型状态的信息以及

关于其他可编辑选项的信息。
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要求

至少已在项目库中创建一个类型。

操作步骤

1. 在类型的快捷菜单中选择“打开”(Open)。
对于“用户数据类型”的类型，会显示用于设置测试环境的对话框。
会显示此类型的编辑器。

2. 关闭顶部显示的提示信息。

3. 编辑该类型。

4. 要发布该类型的版本或放弃更改，请重新打开顶部的提示信息。

15.2.6.5 类型一致性状态

更改后，类型可能不再保持一致。库中的“状态”(Status) 列指示类型是否一致。显示以下状

态：

图标 含义

类型一致。

该类型至少存在一个不一致。

该类型的“默认”版本未使用相关类型的“默认”版本。

该类型存在重复版本。

设备中将实例化该类型的多个版本。

该设备中实例化的此类型的版本不是默认版本。

15.2.6.6 生成类型形式的脚本

要求 
• 已打开项目。

• 已经创建并打开一个 HMI 设备。

• 项目树已打开。

• “库”(Libraries) 任务卡已打开。
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操作步骤

1. 在项目树中打开“脚本”(Scripts) 编辑器。

2. 创建新脚本。

3. 在项目树中选择脚本。

4. 将脚本拖放到“库”(Libraries) 任务卡中的一个库中。 
将打开一个对话框。

5. 输入名称。

6. 输入注释。

结果

已在库中创建脚本的一个类型版本。创建的类型作为已发布版本存储在库中。项目中使用类

型的一个实例。

要更改脚本时，需创建脚本的一个新版本。

参见

类型版本的状态 (页 2102)

15.2.6.7 生成类型形式的屏幕

要求 
• 已打开项目。

• 已经创建并打开一个 HMI 设备。

• 项目树已打开。

• “库”(Libraries) 任务卡已打开。

操作步骤

1. 在项目树中打开“屏幕”(Screens) 编辑器。

2. 创建新画面。

3. 在项目树中选择画面。

4. 将屏幕拖放到“库”(Libraries) 任务卡中的一个库中。 
将打开一个对话框。

5. 输入名称。

6. 输入注释。
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结果

已在库中创建一个屏幕类型。 
创建的类型作为已发布版本存储在库中。项目中使用类型的一个实例。

更改屏幕时，将创建屏幕的一个新版本。

参见

类型版本的状态 (页 2102)

15.2.6.8 将 HMI 面板创建为类型

简介

要定义新面板类型，请在项目库中添加新类型。 

操作步骤 
1. 打开“库”(Libraries) 任务卡。 
2. 在项目库的快捷菜单中，选择“类型”(Types) 下的“添加新类型”(Add new type) 命令。 

将打开一个对话框。

3. 选择“HMI 面板”(HMI faceplate)。 
4. 为设备指定新类型。

5. 为新面板类型分配一个描述性名称。

结果

新面板类型创建完毕并显示在项目库中的所选名称下。 
为该面板类型分配了状态“进行中”和版本 0.0.1。
面板编辑器随即打开。

15.2.6.9 生成 HMI 用户数据类型作为类型

简介

要定义新 HMI 用户数据类型，请在项目库中添加新类型。 
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操作步骤 
1. 打开“库”(Libraries) 任务卡。 
2. 在项目库的快捷菜单中，选择“类型”(Types) 下的“添加新类型”(Add new type) 命令。 

将打开一个对话框。

3. 选择“HMI 用户数据类型”(HMI user data type)。 
4. 为设备指定新类型。

5. 为新 HMI 用户数据类型分配描述性名称。

结果

新 HMI 用户数据类型创建完毕并显示在项目库中的所选名称下。 
为该用户数据类型分配了状态“进行中”和版本 0.0.1。
用户数据类型编辑器将打开。

15.2.6.10 将 HMI 样式创建为类型

简介

要定义新 HMI 样式，请在项目库中添加新类型。 

操作步骤 
1. 打开“库”(Libraries) 任务卡。 
2. 在项目库的快捷菜单中，选择“类型”(Types) 下的“添加新类型”(Add new type) 命令。 

将打开一个对话框。

3. 选择“HMI 样式”(HMI style)。 

结果

新样式创建完毕并显示在项目库中的所选名称下。该 HMI 样式类型被分配状态“进行中”(In 
progress) 和版本 0.0.1。 
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15.2.6.11 将 HMI 样式表创建为类型

简介

要定义新 HMI 样式表，请在项目库中添加新类型。 

操作步骤 
1. 打开“库”(Libraries) 任务卡。 
2. 在项目库的快捷菜单中，选择“类型”(Types) 下的“添加新类型”(Add new type) 命令。 

将打开一个对话框。

3. 选择“HMI 样式表”(HMI style sheet)。 
4. 选择样式表的类型。

5. 为样式表分配一个有具体含义的名称。

6. 从列表中选择样式表目录。

结果

新样式表创建完毕并显示在项目库中的所选名称下。 
该 HMI 样式表类型被分配状态“进行中”(In progress) 和版本 0.0.1。

15.2.7 使用模板副本

15.2.7.1 基本知识

可将已在项目树中创建的对象作为模板副本保存到库中。可基于该模板副本在项目树中创建

新的对象。

利用模板副本，可高效创建相同或相似的对象。通过在全局库中使用模板副本，可在其它项

目中使用这些对象。

基本知识 
可将所有对象用作模板副本在项目树中重新创建：

• HMI 设备、PLC、工艺对象...
以及这些对象中包含的对象，例如凸轮

• 画面
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• 变量表

• 参数集类型

• 脚本

可将所有对象用作模板副本在工作区域中重新创建：

• 变量

• HMI 报警

• 任务：

• 周期

• 文本和图形列表

可将对象作为模板副本添加到对象库和打开的全局库中。

基本步骤

使用此方法创建并编辑要用作模板副本的对象后，将该对象拖放到库中的“模板副本”(Master 
copy) 文件夹。 
然后将该模板副本拖放回项目树即可创建新的对象并对该对象进行进一步自定义。

15.2.7.2 使用脚本作为主副本

要求

• 已打开项目。

• 已经创建并打开一个 HMI 设备。

• 项目树已打开。

• “库”(Libraries) 任务卡已打开。

操作步骤 
可将全局模块、全局定义区域或函数存储为模板副本。

1. 在项目树中打开“脚本”(Scripts) 编辑器。

2. 将脚本拖放到库的“模板副本”(Master copies) 文件夹中。
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结果

已通过脚本在库中创建模板副本。

使用模板副本

1. 将模板副本从库拖放到项目树中的“脚本”(Scripts) 文件夹中。
新脚本随即创建。

2. 编辑该脚本。

15.2.7.3 使用画面作为主副本

要求

• 已打开项目。

• 已经创建并打开一个 HMI 设备。

• 项目树已打开。

• “库”(Libraries) 任务卡已打开。

操作步骤 
1. 在项目树中打开“屏幕”(Screens) 编辑器。

2. 将画面拖放到库的“模板副本”(Master copies) 文件夹中。

结果

已通过画面在库中创建模板副本。

使用模板副本

1. 将模板副本从库拖放到项目树中的“画面”(Screens) 文件夹中。
已经创建一个新画面。

2. 编辑该画面。

使用全局功能
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15.3 导入和导出项目数据

15.3.1 实例和外部应用程序之间的数据交换

简介

WinCC 提供了两种不同选择，可在项目之间交换项目数据，或将其复制到外部程序。 

在项目之间导出和导入

可从项目中导出以下项目数据并将其导入到其它项目中。 
• 配方数据记录

• 报警

• 变量

• 文本列表

• 项目文本

导出和导入可减少工作量。 您可以使用前面项目中已创建的数据，而不是创建新的数据记录。

编辑导出文件

以下文件格式可用于导出和导入，具体情况取决于编辑器：

• *.xlsx 用于报警、变量、项目文本和文本列表

• *.csv 用于配方数据记录

例如，可以在 Excel 中编辑导入文件。

XLSX 文件格式

XLSX 格式是一种用于 Excel 表格的文件格式，它基于 Open XML 格式。 XLSX 文件已针对 
Microsoft Excel 2007 进行了优化。

您可以根据需要对 XLSX 文件中的列进行排序。

CSV 文件格式

CSV 代表“逗号分隔值”。 在这种格式中，包含条目名称和值的表格列以分号进行分隔。 每
个表格行都以换行符结束。 也可以在 Excel 中打开 CSV 文件以进行编辑。

使用全局功能
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导入项目数据

导入项目数据后，将创建项目中的对象。

在导入期间，将检查导入文件的语法。 不检查所导入值的准确性以及导入值之间的相关性。

对项目进行编译时，将会报告在导入数据中发现的错误。

以 Excel 格式进行复制

在所有的电子表格编辑器中都可将内容以 Excel 形式复制到 PC 的缓存中。 随后可将 Excel 格
式的项目数据直接插入 TIA Portal 以外的任何应用程序。 为此，需要使用工作区中的相应快

捷菜单命令：

• 如果选择标题行快捷菜单命令，整行都会复制到缓存中。

• 如果选择单元格快捷菜单命令，仅单元格的内容被复制到缓存中。 
• 如果选择多行并选择命令，所有标记的数据将复制到缓存中。 
只能以导出的形式进行此数据交换。

参见

HMI 设备向导的基础知识 (页 2075)

15.3.2 导入和导出配方数据记录

15.3.2.1 导出配方数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

WinCC 具有从配方中导出数据记录的功能。         

要求

• 要导出的 WinCC 项目已打开。

• 在项目中已创建配方。

• “配方”(Recipes) 编辑器已打开。

使用全局功能
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导出配方

1. 在“配方”编辑器中，选择含有所要导出的数据记录的配方。

2. 单击 。
将打开“导出”(Export) 对话框。

所选择的配方将显示在“配方选择”之下。

3. 在“内容选择”下，指定是要导出所有数据记录还是仅导出所选择的数据记录。

4. 在“文件选择”(File selection) 下，指定配方数据要存储的文件。

5. 在“数据分隔”下，指定列表分隔符和十进制分隔符。

6. 单击“导出”。
导出将启动。 

结果

导出的数据已写入到 CSV 文件中。 CSV 文件存储在指定目录中。 

参见

导入配方数据记录 (页 2115)
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15.3.2.2 导入配方数据记录 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

配方以其名称来标识。 因此，配方名称必须唯一。 在简单文本编辑器中打开导入文件，检

查其数据结构是否正确。

指定现有数据记录在导入期间是否应被同名记录覆盖。       

要求

• 已创建包含至少一个配方的 CSV 文件。

• 要导入的 WinCC 项目已打开。

• “配方”编辑器已打开，其中包含至少一个配方。

使用全局功能
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导入配方

1. 在“配方”编辑器中，选择含有所要导入的数据记录的配方。

2. 单击 。
将打开“导入”(Import) 对话框。

所选择的配方将显示在“配方选择”之下。

3. 在“文件选择”(File selection) 下，选择要导入的文件。

4. 在“策略”下，指定现有数据记录是否被同名记录覆盖。

5. 在“数据分隔”下，选择要在 CSV 文件中使用的列表分隔符和十进制分隔符。

6. 单击“导入”(Import)。
导入将启动。 

结果

在所选配方中创建数据记录。 根据“策略”的设置，现有数据记录被 CSV 文件中的同名记

录覆盖。 
如果取消激活“覆盖现有数据记录”(Overwrite existing data records) 选项，还将从 CSV 文
件导入同名的现有数据记录。 
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参见

导出配方数据记录 (页 2113)

15.3.2.3 导出配方数据记录 (RT Professional)

简介

WinCC 具有从配方中导出数据记录的功能。         

要求

• 要导出的 WinCC 项目已打开。

• 在项目中已创建配方。

• “配方”(Recipes) 编辑器已打开。

导出配方

1. 在“配方”编辑器中，选择含有所要导出的数据记录的配方。

2. 单击 。
将打开“导出”(Export) 对话框。

所选择的配方将显示在“配方名称”(Recipe name) 下面。

3. 在“文件名”(File name) 下，指定用于存储配方数据的文件。

使用全局功能
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4. 在“内容选择”下，指定是要导出所有数据记录还是仅导出所选择的数据记录。

5. 单击“导出”。
导出将启动。 

结果

导出的数据已写入到 CSV 文件中。 CSV 文件存储在指定目录中。 

15.3.2.4 导入配方数据记录 (RT Professional)

简介 
配方以其名称来标识。因此，配方名称必须唯一。在简单文本编辑器中打开导入文件，检查

其数据结构是否正确。

指定现有数据记录在导入期间是否应被同名记录覆盖。

要求

• 已创建包含至少一个配方的 CSV 文件。

• 要导入的 WinCC 项目已打开。

• “配方”编辑器已打开，其中包含至少一个配方。
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导入配方

1. 在“配方”编辑器中，选择含有所要导入的数据记录的配方。

2. 单击 。
将打开“导入”(Import) 对话框。

所选择的配方将显示在“配方名称”(Recipe name) 下面。

3. 在“文件名”(File name) 下，选择要导入的文件。

4. 在“策略”下，指定现有数据记录是否被同名记录覆盖。

5. 单击“导入”(Import)。

说明

不检查导入文件是否存在不一致

导入功能不检查在导出和导入之间在 CSV 文件中更改的值是否仍然有效，例如，不检查

这些值是否仍在定义的限值内。

导入将启动。 

结果

在所选配方中创建数据记录。根据“策略”(Strategy) 的设置，现有数据记录可能会由 CSV 文
件中的同名记录所覆盖。 
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15.3.2.5 编辑导出的配方数据记录

简介

可以编辑导出的配方数据记录并再次将其导入。 例如，可以向文件中添加新的数据记录或

修改已存在的记录。 可以在 Microsoft Excel 中编辑导出的 CSV 文件形式的配方数据记录。

步骤

1. 启动 Microsoft Excel。
2. 在“文件”(File) 菜单中，单击“打开”(Open) 按钮。

将打开“打开文件”(Open File) 对话框。 
3. 选择用于存储导出的数据记录文件的路径。

在“打开”(Open) 对话框中，选择下拉列表中的“所有文件 (*. *)”(All Files (*. *)) 选项，以便
显示导出的文件。

4. 单击“打开”(Open)。 
“文本转换向导”(Text Conversion Wizard) 对话框随即打开。 

5. 在下一步骤，单击“下一步”(Next) 按钮。

6. 在第二步，选择分号作为分隔符。
单击“下一步”(Next)。

7. 单击“完成”(Finish) 按钮关闭向导。

8. 对文件进行所需更改。

9. 以 CSV 格式保存更改的文件（逗号分隔）。

10.导入更改的文件。
如果已使用其它名称保存该文件，则在导入前在“导入”(Import) 对话框中修改文件名。

结果

已对导出的配方数据记录进行编辑并保存在配方中。 

参见

导入配方数据记录 (页 2118)

15.3.2.6 配方数据记录中数据的格式 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

简介

本章节将介绍用于导入配方的文件的所需格式。 包含配方数据的文件的格式必须为“.csv”。 :    
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配方数据的结构

导入文件的结构是固定的。 下面的示例为配方的结构，该配方包含两个配方元素，每个元

素包含两个数据记录：
"ID";<名称，配方元素 1>;<名称，配方元素 
2>;"LastUser";"LastAccess[UTC]"<Line break>
<配方数据记录 1>;<配方数据记录 1 值 1>;<配方数据记录 1 值 2>;"< 后的用户 
1>";<日期和时间 1><Line break>
<配方数据记录 2>;<配方数据记录 2 值 1>;<配方数据记录 2 值 2>;"< 后的用户 
2>";<日期和时间 2><Line break>

语言 ID
配方始终具有作为标题的第一行，它描述了列标题。 只有配方元素的名称是动态添加的。

每个附加行都代表一个配方数据记录，带有其自身的配方元素值和更改信息。

15.3.3 导入和导出报警

15.3.3.1 导出报警 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

WinCC 具有报警导出功能。       

要求

• 要导出的 WinCC 项目已打开。

• 在项目中已创建报警。

• “HMI 报警”编辑器已打开。

使用全局功能
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导出报警

1. 单击“数字量报警”(Discrete alarms) 或“模拟量报警”(Analog alarms) 中的  按钮。
将打开“导出”(Export) 对话框。

2. 单击“...”按钮并指定保存数据的文件。

3. 指定要导出“数字量报警”还是“模拟量报警”。

4. 单击“导出”(Export)。 导出将启动。

结果

导出的数据已写入到 xlsx 文件中。 xlsx 文件将存储在指定文件夹中。 

参见

模拟量报警数据的格式 (页 2131)
离散量报警数据的格式 (页 2135)

15.3.3.2 导入报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

报警由报警号进行标识。报警编号在模拟量报警和数字量报警的报警类型中必须唯一。报警

编号过多的报警将被覆盖。将创建一个不带已有报警编号的报警。   
导入时，将忽略 xlsx 文件中包含的现有报警中的所有空列表项。现有报警的条目保持激活

状态并且不会被空的条目所取代。
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要求

• 已创建了一个包含报警的 xlsx 文件。 
• xlsx 文件的结构满足要求。

• 待导入的 WinCC 项目已打开。

• “HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器已打开。

导入报警

1. 单击“数字量报警”(Discrete alarms) 或“模拟量报警”(Analog alarms) 中的  按钮。将打开
“导入”(Import) 对话框。

2. 单击“...”按钮，并选择要导入的文件。

3. 单击“导入”(Import) 按钮。导入将启动。进度条将指示导入操作的进度。    

结果

在 WinCC 中基于导入的数据创建了相应的报警（包括报警文本）。在输出窗口中，将显示

与导入操作相关的报警。日志文件保存在导入文件的源目录中。日志文件的名称与相应导入

文件的名称相同，但扩展名为“*.xml”。
检查导入时，该数据是否链接有相关对象（如，变量等动态参数）。这些参数必须支持所有

待导入的语言。

• 如果存在同名对象，则将使用现有对象。

• 如果不存在同名对象，则将创建一个该名称的对象或创建一个新的链接。

说明

导入 xlsx 文件时，将检查导入文件的语法是否正确，但不会检查属性的含义或属性间的相

互关系。因此，可能会为报警指定类型错误的触发器变量（如，字符串）。在编译过程中，

将报告错误。
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参见

模拟量报警数据的格式 (页 2131)
离散量报警数据的格式 (页 2135)

15.3.3.3 导入报警 (RT Professional)

简介

报警是通过其报警名称来识别的。 如果现有报警的名称在项目中已存在，则该现有报警将由 
xlsx 文件中的数据所覆盖。 如果该报警不存在，则创建一个新报警。

报警编号在项目中必须是唯一的。 如果通过导入对某个报警编号分配了一次以上，则将导

入该报警，并将该报警编号标记为无效。   

要求

• 已创建了一个包含报警的 xlsx 文件。 
• xlsx 文件的结构满足要求。

• 要导入的 WinCC 项目已打开。

• “HMI 报警”编辑器已打开。

导入报警

1. 单击“数字量报警”(Discrete alarms) 或“模拟量报警”(Analog alarms) 中的  按钮。 将打开
“导入”(Import) 对话框。

2. 单击“...”按钮并选择要导入数据的文件。

3. 单击“导入”(Import) 按钮。 导入将启动。 进度条将指示导入操作的进度。    

说明

没有用于报警导入的选项设置。
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结果

在 WinCC 中基于导入的数据创建了相应的报警（包括报警文本）。 在输出窗口中，将显示

与导入操作相关的消息。 日志文件保存在导入文件的源目录中。 日志文件的名称与相应导

入文件的名称相同，但扩展名为“*.xml”。
检查在导入数据时是否有到对象（例如，变量等动态参数）的链接。 
• 如果存在同名的对象，则使用现有对象。

• 如果没有同名的对象，则创建具有该名称的对象或创建一个新链接。

说明

在导入 xlsx 文件过程中将检查导入文件的语法。 不会检查属性的含义或属性之间的依存关

系。 有可能将一个错误类型的触发器变量，例如字符串，分配给一个报警。 在编译过程中，

将报告错误。

15.3.3.4 模拟量报警数据的格式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

本章介绍用于导入模拟报警的文件的所需格式。 包含模拟量报警数据的文件格式必须为

“*.xlsx”。 

报警数据的结构

Microsoft Excel 格式的导入文件中包含多个工作表：

• Analog alarms（模拟量报警）

• Limits（限值）

在导入文件中，为每个报警分配一个单独行。 必须按以下方式格式化包含模拟量报警的导

入文件：   
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工作表“Analog alarms”的示例

表格 15-1 条目的含义

列表项 含义

ID 报警编号用于引用报警。 报警编号是唯一的。 导入期间具有相同报警编

号的报警将被覆盖。 将创建一个不带已有报警编号的报警。

Name 模拟量报警的名称

Event text [de-DE], Alarm text 显示报警文本。 域标识包含有语言 ID。必须为报警文本分配一个进行导

入的语言 ID。
如果报警文本中保含有动态参数，那么应向该文本添加一个带有引用 ID 
的表达式。示例： text <field ref="0" />。使用该 ID 向报警文本分配动态

参数。

FeldInfo 指定报警文本是否包含动态参数。 各个设置间将以分号“;”进行分隔。 
动态参数的示例：

变量：<ref id = 0; type = AlarmTag; Tag = Tag1; DisplayType = Decimal; 
Length = 5;>
文本列表： <ref id = 1; type = CommonTextList; TextList = Textlist1; Tag 
= tag 2; Length = 5;>

Class 报警的类别将确定该报警是否必须得到确认。 还可通过它来确定报警在 
HMI 设备上的显示方式。 报警类别还可确定是否以及在何处记录相应的

报警。
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列表项 含义

Group 指示报警组分配。 如果报警所属的组包含有其它报警，则可以通过一次

操作，将该报警与报警组中的这些报警一起确认。

Trigger tag 指定被监控是否超出限制值的变量。

Delay time value 指定延时时间。 只有在超出限制值的持续时间等于所指定的延时时间时

才触发报警。

Delay time unit 指定延时时间的单位。

Report 在打印机上启用特定报警的报告。

True 或“1”= 报告启用。

False 或“0”= 报告禁用。

报告还必须在项目中全局启用。

Info text [de-DE], Info text 工具提示是报警的可选属性。 工具提示可包含与报警有关的附加信息。 
当操作员按下 <帮助> 键时，工具提示将在 HMI 设备上的单独窗口中显示。

域标识包含语言 ID。 

工作表“Limits”的示例
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表格 15-2 条目的含义

列表项 含义

Alarm ID 报警编号

报警编号用于引用报警。 报警编号是唯一的。 导入期

间具有相同报警编号的报警将被覆盖。 将创建一个不

带已有报警编号的报警。

Limit mode 触发模式

指示限制值的监控方式。

Limit type 指定将被监控的限值。 变量与常量都可用作限制值。

Limit value 限制值

指示所监控的变量或常量是否超出了限制值。

Deadband mode 滞后模式

指定是否及何种情况下使用滞后。

“离去”时

“到达”时

“到达”及“离去”时

Deadband in percent 0 = “滞后”指定的数值将作为绝对值。

1 = “滞后”指定的数值为限制值的百分比值。

Deadband mode 滞后

指定一个常量作为滞后值。

说明

表中的“无值”

表中值为“无值”的条目将删除现有同名报警中的相应值。 
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参见

导出报警 (页 2121)
导入报警 (页 2122)
离散量报警数据的格式 (页 2129)

15.3.3.5 离散量报警数据的格式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

本章介绍用于导入离散报警的文件的所需格式。 包含数字量报警数据的文件格式必须为

“*.*.xlsx”。 

报警数据的结构

Microsoft Excel 格式的导入文件包含工作表“Discrete alarms”（数字量报警）。 在导入文件

中，为每个报警分配一个单独行。 包含数字量报警的导入文件的结构：   

工作表“Discrete alarms”的示例

表格 15-3 条目的含义

列表项 含义

ID 报警编号用于引用报警。 报警编号是唯一的。 导入期间具有相同报警编

号的报警将被覆盖。 将创建一个不带已有报警编号的报警。

Name 模拟量报警的名称

Event text [de-DE], Alarm text 显示报警文本。 域标识中包含语言 ID。必须为报警文本分配用于导入的

语言 ID。
如果报警文本中保含有动态参数，那么应向该文本添加一个带有引用 ID 
的表达式。示例： text <field ref="0" />。使用该 ID 向报警文本分配动态

参数。 
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列表项 含义

FeldInfo 指定报警文本是否包含动态参数。 各个设置间将以分号“;”进行分隔。 
动态参数的示例：

变量：<ref id = 0; type = AlarmTag; Tag = Tag1; DisplayType = Decimal; 
Length = 5;>
文本列表： <ref id = 1; type = CommonTextList; TextList = Textlist1; Tag 
= tag 2; Length = 5;>

Class 报警的类别将确定该报警是否必须得到确认。 还可通过它来确定报警在 
HMI 设备上的显示方式。 报警类别还可确定是否以及在何处记录相应的

报警。

Group 指示报警组分配。 如果报警所属的组包含有其它报警，则可以通过一次

操作，将该报警与报警组中的这些报警一起确认。

Trigger tag 指定包含了触发报警位的变量。

Trigger bit 指定触发报警的位编号。

Acknowledge tag 指定包含有操作员在确认时所设置位的变量。 仅在所选报警类别需要报

警确认时才可用。

Acknowledgment bit 指定操作员确认报警时所设置的位的编号。

PLC acknowledgement tag 指定包含了确认控制程序报警位的变量。 仅在所选报警类别需要报警确

认时才可用。

PLC acknowledgment bit 指定确认控制程序报警位的编号。

Delay time value
 

指定延时时间。只有在超出限制值的持续时间等于所指定的延时时间时

才触发报警。

Delay time unit 指定延时时间的单位。

Report 在打印机上启用特定报警的报告。

True 或“1”= 报告启用。

False 或“0”= 报告禁用。

报告还必须在项目中全局启用。

Info text [de-DE], Info text 工具提示是报警的可选属性。 工具提示可包含与报警有关的附加信息。 
当操作员按下 <帮助> 键时，工具提示将在 HMI 设备上的单独窗口中显示。

域标识包含语言 ID。
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说明

表中的“无值”

表中值为“无值”的条目将删除现有同名报警中的相应值。 

参见

导出报警 (页 2121)
导入报警 (页 2122)
模拟量报警数据的格式 (页 2125)

15.3.3.6 模拟量报警数据的格式 (RT Professional)

简介

本章介绍用于导入模拟报警的文件的所需格式。 包含模拟量报警数据的文件格式必须为

“*.xlsx”。 

报警数据的结构

Microsoft Excel 格式的导入文件包含两个工作表：

• Analog alarms（模拟量报警）

• Limits（限值）

在导入文件中，为每个报警分配了单独一行。 必须按以下方式格式化包含模拟量报警的导

入文件：   
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工作表“Analog alarms”的示例

表格 15-4 条目的含义

列表项 含义

ID 显示模拟量报警的编号。 报警编号在项目中必须是唯一的。

Name 显示模拟量报警的名称。 名称用于引用报警。 导入期间，具有相同名称

的报警将被覆盖。 将创建一个不带现有名称的报警。

Event text [de-DE], Alarm text 显示报警文本。域标识包含有语言 ID。必须为报警文本分配一个进行导

入的语言 ID。
如果报警文本中保含有动态参数，那么应向该文本添加一个带有引用 ID 
的表达式。 示例： text <field ref="0" />。使用该 ID 向报警文本分配动态

参数。 
FeldInfo 指定报警文本是否包含动态参数。 各个设置间将以分号“;”进行分隔。 

动态参数的示例：

参数： <ref id = 0; type = AlarmAnalogParameter; Parameter = Limit; 
DisplayType = Decimal; Length = 1; Precision = 0; Alignment = Right; 
ZeroPadding = False;>
系统参数：  <ref id = 0; type = CommonSystemParameter; 
SystemParameter = UserName;>
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列表项 含义

Class 报警的类别决定了是否必须对该报警进行确认。还可通过它来确定报警

在 HMI 设备上的显示方式。报警类别还可确定是否以及在何处记录相应

的报警。

Group 指示报警组分配。 如果报警所属的组包含有其它报警，则可以通过一次

操作，将该报警与报警组中的这些报警一起确认。

Priority 指示报警优先级。可在报警视图中按照优先级为报警排序。范围： 0 -16 
CPU number 指定 CPU 编号。 仅当已经在“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器中的“报警

块 > 系统块”(Alarm blocks > System blocks) 选项卡上启用了“CPU/PLC 编
号”(CPU/PLC number) 报警文本块时，才会激活此选项。

PLC number 显示 PLC 编号。 仅当已经在“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器中的“报警

块 > 系统块”(Alarm blocks > System blocks) 选项卡上启用了“CPU/PLC 编
号”(CPU/PLC number) 报警文本块时，才会激活此选项。

Trigger tag 指定被监控是否超出限制值的变量。

Verzögerung 指定延时时间。 只有在超出限制值的持续时间等于所指定的延时时间时

才触发报警。

Delay time unit 指定延时时间的单位。

Acknowledge tag 指定包含有操作员在确认时所设置位的变量。仅在所选报警类别需要报

警确认时才可用。

Acknowledgment bit 指定操作员确认报警时所设置的位的编号。

Single acknowledgment 指定是否必须确认每个报警。

True = 必须分别确认各个报警。

Status tag 显示用于保存进入和离开报警状态和

保存确认请求的变量。

Status bit 指定所设置的用于确认报警的位的编号。

Alarm annonciation 指示是否对报警进行抑制。

True = 抑制报警。

Display suppresion mask 指示显示抑制方法。

Additonal Text 显示附加报警文本。

Info text [de-DE], Info text 工具提示是报警的一个可选属性。工具提示可包含与报警有关的附加信

息。当操作员按下 <帮助> 键时，工具提示将在 HMI 设备上的单独窗口

中显示。

域标识包含语言 ID。

使用全局功能

15.3 导入和导出项目数据

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2133



工作表“Limits”的示例

表格 15-5 条目的含义

列表项 含义

Alarm ID 报警编号用于引用报警。报警编号是唯一的。 通过报

警编号，可为报警分配限值。

Name 显示模拟量报警的名称。

Limit mode 指示限制值的监控方式。

Grenzen
Limit type

指定将被监控的限值。 变量与常量都可用作限制值。

Limit value 指示所监控的变量或常量是否超出了限制值。

Suppression 指示是否对报警进行抑制。

True = 抑制报警。

Deadband mode 指定是否及何种情况下使用滞后。

“离去”时

“到达”时

“到达”及“离去”时

Deadband in percent 0 =为“滞后”指定的数值解释为绝对数值。

1 =为“滞后”指定的数值是限值的百分比值。

Deadband mode 指定一个常量作为滞后值。

说明

表中的“无值”

表中值为“无值”的条目将删除现有同名报警中的相应值。 
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参见

导出报警 (页 2121)
导入报警 (页 2122)

15.3.3.7 离散量报警数据的格式 (RT Professional)

简介

本章介绍用于导入离散报警的文件的所需格式。 包含数字量报警数据的文件格式必须为

“*.*.xlsx”。 

报警数据的结构

Microsoft Excel 格式的导入文件包含工作表“Discrete alarms”（数字量报警）。 在导入文件

中，为每个报警分配了单独一行。 包含数字量报警的导入文件的结构：     

工作表“Discrete alarms”的示例

使用全局功能

15.3 导入和导出项目数据

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2135



表格 15-6 条目的含义

列表项 含义

ID 显示数字量报警的编号。报警编号是唯一的。 
Name 显示数字量报警的名称。 名称用于引用报警。 导入期间，具有相同名称的

报警将被覆盖。 将创建一个不带现有名称的报警。

Event text [de-DE], Alarm text 显示报警文本。域标识包含有语言 ID。必须为报警文本分配一个进行导入的

语言 ID。
如果报警文本中保含有动态参数，那么应向该文本添加一个带有引用 ID 的表

达式。 示例： text <field ref="0" />。使用该 ID 向报警文本分配动态参数。

FeldInfo 指定报警文本是否包含动态参数。 各个设置间将以分号“;”进行分隔。 
动态参数的示例：

参数： <ref id = 0; type = AlarmDiscreteParameter; Parameter = Parameter 
1; Tag = HMI_Variable_1; DisplayType = Decimal; Length = 5; Precision = 0; 
Alignment = Right; ZeroPadding = False;>
系统参数： <ref id = 0; type = CommonSystemParameter; System Parameter 
= UserName;>

Class 报警的类别决定了是否必须对该报警进行确认。还可通过它来确定报警在 
HMI 设备上的显示方式。报警类别还可确定是否以及在何处记录相应的报警。

Group 指示报警组分配。 如果报警所属的组包含有其它报警，则可以通过一次操

作，将该报警与报警组中的这些报警一起确认。

Priority 指示报警优先级。可在报警视图中按照优先级为报警排序。范围： 0 -16 
CPU number 指定 CPU 编号。 仅当已经在“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器中的“报警块 > 

系统块”(Alarm blocks > System blocks) 选项卡上启用了“CPU/PLC 编
号”(CPU/PLC number) 报警文本块时，才会激活此选项。

PLC number 显示 PLC 编号。 仅当已经在“HMI 报警”(HMI alarms) 编辑器中的“报警块 > 
系统块”(Alarm blocks > System blocks) 选项卡上启用了“CPU/PLC 编
号”(CPU/PLC number) 报警文本块时，才会激活此选项。

Trigger tag 指定包含了触发报警位的变量。

Trigger bit 指定触发报警的位编号。

Trigger mode 指示限制值的监控方式。

Alarm parameter 指示为在报警文本中输出过程值而分配给参数块的变量。

Acknowledge tag 指定包含有操作员在确认时所设置位的变量。仅在所选报警类别需要报警确

认时才可用。
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列表项 含义

Acknowledgment bit 指定操作员确认报警时所设置的位的编号。

Single acknowledgment 指定是否必须确认每个报警。

True = 必须分别确认各个报警。

Status tag 显示用于保存进入和离开报警状态和

保存确认请求的变量。

Status bit 指定所设置的用于确认报警的位的编号。

Alarm annonciation 指示是否对报警进行抑制。

True = 抑制报警。

Display suppresion mask 指示显示抑制方法。

Additonal Text 显示附加报警文本。

Info text [de-DE], Info text 工具提示是报警的一个可选属性。工具提示可包含与报警有关的附加信息。

当操作员按下 <帮助> 键时，工具提示将在 HMI 设备上的单独窗口中显示。

域标识包含语言 ID。

说明

表中的“无值”

表中值为“无值”的条目将删除现有同名报警中的相应值。 

参见

导出报警 (页 2121)
导入报警 (页 2122)
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15.3.4 导入和导出变量

15.3.4.1 导出变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

WinCC 具有变量导出功能。         

要求

• 要导出的 WinCC 项目已打开。

• 在项目中已创建变量。

• “HMI 变量”(HMI tags) 编辑器已打开。

导出变量

1. 单击“HMI 变量”(HMI Tags) 选项卡上的  按钮。
将打开“导出”(Export) 对话框。

2. 单击“...”按钮并指定保存数据的文件。

3. 单击“导出”(Export)。导出将启动。

说明

包含导出变量的 xlsx 文件的版本号取决于 TIA Portal 版本。如果 xlsx 文件导出自 WinCC V13 
SP1 中的项目，则其版本号为 1.2。如果 xlsx 文件导出自版本低于 WinCC V13 SP1 的项目，

则其版本号为 1.1。 

说明

不能通过 Excel 导出包含结构化元素的数据类型“UDT”的 HMI 变量进行后续编辑。

导出后，Excel 中只出现较高级别的 HMI 变量。无法编辑其较低级别的元素。

使用全局功能

15.3 导入和导出项目数据

可视化过程

2138 系统手册, 11/2022, 在线文档



结果

导出的数据已写入到 xlsx 文件中。xlsx 文件将存储在指定文件夹中。 

15.3.4.2 导入变量（WinCC V13 SP1 或更高版本） (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, 
Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

可通过变量名称识别变量。如果项目中现有变量的名称在项目中已存在，则现有变量将由 xlsx 
文件中的数据所覆盖。如果该变量不存在，则创建一个新变量。

要求

• 已创建一个包含变量的 xlsx 文件。 
• xlsx 文件的结构满足要求。

• 待导入的 WinCC 项目已打开。

导入变量

1. 在项目导航中单击“HMI 变量”(HMI tags)。
2. 双击“显示所有变量”(Show all tags)。打开“HMI 变量”(HMI tags) 编辑器。

3. 单击  按钮。将打开“导入”(Import) 对话框。

4. 单击“...”按钮，并选择要导入的文件。

5. 单击“导入”(Import) 按钮。导入将启动。    

结果

已在 WinCC 中创建相关变量。在输出窗口中，将显示与导入操作相关的报警。日志文件保

存在导入文件的源目录中。日志文件的名称与相应导入文件的名称相同，但扩展名为“*.xml”。
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检查在导入数据时是否有到对象（例如，变量等动态参数）的链接。 
• 如果存在同名对象，则将使用现有对象。

• 如果不存在同名对象，则将创建一个该名称的对象或创建一个新的链接。

说明

导入 xlsx 文件时，将检查导入文件的语法是否正确，但不会检查属性的含义或属性间的相

互关系。可以为变量分配一个错误类型（例如 string）的触发变量。在编译过程中，将报告

错误。

15.3.4.3 导入变量（WinCC V13 SP1 之前的版本）

简介

可通过变量名称识别变量。 如果项目中现有变量的名称在项目中已存在，则现有变量将由 
xlsx 文件中的数据所覆盖。如果该变量不存在，则创建一个新变量。

xlsx 文件的版本号取决于 TIA Portal 版本。  如果 xlsx 文件导出自 WinCC V13 SP1 中的项目，

则其版本号为 1.2。 如果 xlsx 文件导出自版本低于 WinCC V13 SP1 的项目，则其版本号为 
1.1。 
要将版本号为 1.2 的文件导入版本低于 WinCC V13 SP1 的项目，则必须对文件进行准备。

要求

• 已创建一个包含变量的 xlsx 文件。

• xlsx 文件的结构满足要求。

• 要导入的 WinCC 项目已打开。

为导入准备文件

1. 在 Microsoft Excel 中打开相应文件。

2. 选择“文件 > 属性 > 高级属性”(File > Properties > Advanced properties)。
将打开“属性”(Properties) 对话框。

3. 切换至“调整大小”(Fit to size) 任务卡。

4. 在“属性”(Properties) 区域中选择“TIA_Version”。
5. 将该列中的数值由“1.2”更改为“1.1”。
6. 单击“更改”(Change) 按钮。
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7. 单击“确定”(OK)。
8. 删除文件中的右侧列“同步”(Synchronization)。
9. 保存文件。

导入变量

1. 在项目导航中单击“HMI 变量”(HMI tags)。
2. 双击“显示所有变量”(Show all tags)。打开“HMI 变量”(HMI tags) 编辑器。

3. 单击该按钮。将打开“导入”(Import) 对话框。

4. 单击“...”按钮并选择要导入的文件。

5. 单击“导入”(Import) 按钮。导入将启动。    

结果

已在 WinCC 中创建相关变量。在输出窗口中,将显示与导入操作相关的报警。日志文件保存

在导入文件的源目录中。日志文件的名称与相应导入文件的名称相同，但扩展名为“*.xml”。
检查在导入数据时是否有到对象（例如，变量等动态参数）的链接。

• 如果存在同名的对象，则使用已有对象。

• 如果没有同名的对象，则创建具有该名称的对象或创建一个新链接。

说明

在导入 xlsx 文件过程中将检查导入文件的语法。不会检查属性的含义或属性之间的依存关系。

可以为变量分配一个错误类型（例如 string）的触发变量。在编译过程中，将报告错误。

15.3.4.4 变量数据的格式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

本章节将介绍导入变量数据的文件要求的文件格式。 变量数据文件的格式必须为“*.xlsx”。 
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变量数据的结构

Microsoft Excel 格式的导入文件中包含多个工作表：

• HMI Tags（HMI 变量）

• Multiplexing（多个变量）

在导入文件中，每个变量占用单独一行。 含有变量数据的导入文件必须具有以下格式：   

工作表“HMI Tags”的示例

表格 15-7 条目的含义

列表项 含义

Name 指示 HMI 变量的组态名称。 
Path 指定项目树中包含该变量的文件夹。 文件夹结构通过“\”表示：

“FolderName1\FolderName2\TagName”。
PLC Tag 指示变量是否链接到 PLC 变量。

Connection 指示到 PLC 的连接名称。

Data type 指定变量的数据类型。 允许的数据类型取决于所用的通信驱动程序。 有
关不同通信驱动程序所允许的数据类型的更多信息，请参阅文档的“通

信”一节。

Length 指定变量的长度。 此条目仅用于动态长度的数据类型（例如字符串）；

对于其它所有数据类型，该条目为空。

Address 指定 PLC 中的变量地址。 变量地址必须与 WinCC 中所用的地址完全匹

配，例如，“%DB1.DBW0”。 内部变量的变量地址为空。

Multiplexing 指定是否使用多路复用。
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列表项 含义

Index tag 显示多路复用的索引变量名称。

在运行系统中，系统首先读取索引变量的值。 然后访问变量列表中相应

位置处的变量。

StartValue 指定变量的起始值。 
ID tag 更新 ID 将通过函数或 PLC 作业来更新变量值。 更新 ID 在 HMI 设备中必

须唯一。

Coding 显示编码的方法。

DiplayName [de_DE]
 

显示 HMI 变量的显示名称。 域标识包含语言 ID。域标识包含语言 ID。必

须为显示名称分配用于导入的语言 ID。 将文本导入到对应的项目语言。

Acquisition mode 指定变量的采集模式。

Acquisition cycle 指定变量的采集周期。 采集周期必须与 WinCC 中使用的采集周期完全一

致。 该值与语言无关，在所有语言中该值必须相同。 默认值为“1 秒”。 
如果变量的采集模式为“要求时”，则将不定义采集周期。

必须提前创建用户自定义的采集周期，否则无法导入文件。

High High Limit type 指示是通过常量、变量或根本不监视限制值“High high”。
High High Limit 显示限制值“High High”。 
High Limit type 指示是通过常量、变量或根本不监视限制值“High”。
High Limit 显示限制值“High”。
Low Limit type 指示是通过常量、变量或根本不监视限制值“Low”。
Low Limit 显示限制值“Low”。
Low Low Limit type 指示是通过常量、变量或根本不监视限制值“Low Low”。
Low Low Limit 显示限制值“Low Low”。
Linear scaling 指示是否启用线性转换。 此条目只能用于外部变量。

End value PLC 指定 PLC 变量的结束值。

Start value PLC 指定 PLC 变量的起始值。

End value HMI 指定 HMI 变量的结束值。

Start value HMI 指定 HMI 变量的起始值。
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工作表“Multiplexing”的示例

表格 15-8 条目的含义

列表项 含义

Name 指示使用间接寻址的 HMI 变量的组态名称。 该 HMI 变量必须位于“HMI 
Tags”工作表中。

Index 显示所选变量对应的值。 
Multiplex Tag 显示变量列表中对应于索引值的变量。

说明

表中的“无值”

表中值为“无值”的条目删除了现有同名变量中的相应值。 

15.3.4.5 变量数据的格式  (RT Professional)

简介

本章节将介绍导入变量数据的文件要求的文件格式。 变量数据文件的格式必须为“*.xlsx”。 

变量数据的结构

Microsoft Excel 格式的导入文件中包含多个工作表：

• HMI Tags（变量）

• SubstituteValueUsage（替换值）
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在导入文件中，每个变量占用单独一行。 含有变量数据的导入文件必须具有以下格式：     

工作表“HMI Tags”的示例

表格 15-9 条目的含义

列表项 含义

Name 指示 HMI 变量的组态名称。 
Path 指定项目树中包含该变量的文件夹。 文件夹结构通过“,”来表示：

“FolderName1,FolderName2,TagName”。
PLC Tag 指定将哪个 PLC 变量链接到 HMI 变量。

Connection 指示连接名称。

Date type 指定 PLC 变量的数据类型。 允许的数据类型取决于所用的通信驱动程

序。 有关不同通信驱动程序所允许的数据类型的更多信息，请参阅文档的

“通信”一节。

HMI Data type 指定 HMI 变量的数据类型。 允许的数据类型取决于所用的通信驱动程

序。 有关不同通信驱动程序所允许的数据类型的更多信息，请参阅文档的

“通信”一节。

Length 以字节为单位指定变量的长度。 此条目仅用于动态长度的数据类型（例

如字符串）；对于其它所有数据类型，该条目为空。

Address 指定 PLC 中的变量地址。 变量地址必须与 WinCC 中所用的地址完全匹

配，例如，“%DB1.DBW0”。 内部变量的变量地址为空。

Start Value 指定变量的起始值。 
Substitute Value 指示替换值。 该替换值将在读取存在错误的过程值时使用。

ID tag 更新 ID 将在设备内通过函数或 PLC 作业来更新变量值。 更新 ID 必须是

唯一的。

High High Limit type 指示是通过常量来视限制值“High high”还是根本不监视。

High High Limit 显示限制值“High High”。 
High Limit type 指示是通过常量来视限制值“High”还是根本不监视。

High Limit 显示限制值“High”。
Low Limit type 指示是通过常量来视限制值“Low”还是根本不监视。
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列表项 含义

Low Limit 显示限制值“Low”。
Low Low Limit type 指示是通过常量来视限制值“Low Low”还是根本不监视。

Low Low Limit 显示限制值“Low Low”。
Linear scaling 指示是否启用线性转换。 此条目只能用于外部变量。

End value PLC 指定 PLC 变量的结束值。

Start value PLC 指定 PLC 变量的起始值。

End value HMI 指定 HMI 变量的结束值。

Start value HMI 指定 HMI 变量的起始值。

工作表“SubstituteValueUsage”的示例

表格 15-10 条目的含义

列表项 含义

Parent 指定为其定义了替换值的变量。 该变量必须位于“HMI-Tags”工作表中。

Substitute Value Usage 指示替换值。 可在下列情况下使用该替换值：

• 作为起始值

• 通信出错之后

• 高上限值

• 低下限值

 

说明

表中的“无值”

表中值为“无值”的条目删除了现有同名变量中的相应值。 
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15.3.5 导入和导出文本列表

15.3.5.1 导出文本列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

WinCC 具有文本列表的导出功能。         

要求

• 要导出的 WinCC 项目已打开。

• 在项目中已创建文本列表。

• 打开“文本和图形列表”编辑器。

导出文本列表

1. 单击“文本列表”(Text lists) 选项卡中的  按钮。
将打开“导出”(Export) 对话框。

2. 单击“...”按钮并指定保存数据的文件。

3. 默认情况下，文本可导出为所有已定义项目语言。
如不想导出特定语言，可在对话框中禁用不需要的语言。

4. 单击“导出”(Export)。 导出将启动。

结果

导出的数据已写入到 xlsx 文件中。 xlsx 文件将存储在指定文件夹中。 
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参见

导入文本列表 (页 2148)
文本列表数据的格式 (页 2149)

15.3.5.2 导入文本列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介

稍后将文本列表从 xlsx 文件导入 WinCC。

要求

• 已创建一个包含文本列表的 xlsx 文件。

• xlsx 文件的结构满足要求。

• 要导入的 WinCC 项目已打开。

• 打开“文本和图形列表”编辑器。

导入文本列表

1. 单击“文本列表”(Text lists) 选项卡中的  按钮。
将打开“导入”(Import) 对话框。

2. 在“文件选择”(File selection) 下，选择要导入的文件。

3. 单击“导入”(Import) 按钮。 导入将启动。

结果

此时文本列表已导入。 已在 WinCC 中创建了相关文本列表。 在输出窗口中,将显示与导入

操作相关的报警。 日志文件保存在导入文件的源目录中。 日志文件的名称与相应导入文件

的名称相同，但扩展名为“*.xml”。
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检查在导入数据时是否有到对象（例如，变量等动态参数）的链接。 
• 如果存在同名的对象，则使用现有对象。

• 如果没有同名的对象，则创建具有该名称的对象或创建一个新链接。

参见

导出文本列表 (页 2147)

15.3.5.3 文本列表数据的格式 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

本章节介绍含有用于导入的文本列表的文件所需的格式。 文本列表数据文件的格式必须为

“*.xlsx”。 

变量数据的结构

Microsoft Excel 格式的导入文件包含两个工作表：

• TextList（文本列表）

• TextListEntry（文本列表条目）

在导入文件中，为每个文本列表分配单独一行。 包含该数据的导入文件结构必须为：

工作表“TextList”示例
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表格 15-11 条目的含义

列表项 含义

Name 显示文本列表的名称。

ListRange 显示文本列表范围：

编号 = 位号 (0-31)
范围 = 值/范围 (...-...)
位 = 位 (0;1)

Comment 文本列表的任何注释。 多可使用 500 个字符

工作表“TextListEntry”示例

表格 15-12 条目的含义

列表项 含义

Name 显示文本列表项的名称。

Parent 指定对应的文本列表名称。

DefaultEntry 指示文本列表条目是否为默认条目。 当变量有尚未定义的值时，将始终

显示默认条目。 
Value 指定分配给文本列表中文本条目的变量整数值或值范围。
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列表项 含义

Text 显示文本列表项。 域标识包含语言 ID。必须为文本列表条目分配用于导

入的语言 ID。 
如果文本列表项包含有动态参数，那么应向该文本添加具有引用 ID 的表

达式。示例： text <field ref="0" />。使用该 ID 为文本列表项分配动态参

数。

FeldInfo 指定文本列表是否包含动态参数。 各个设置间将以分号“;”进行分隔。 
动态参数的示例：

变量：<ref id = 0; type = CommonTagDisplayFormat; Tag = tag 1; 
DisplayType = Decimal; DisplayFormat = 9;>
文本列表： <ref id = 1; type = CommonTextList; TextList = Textliste_1; 
Tag = tag 2; Length = 5;>
PLC 变量：<ref id = 0; type = CommonControlTagDisplayFormat; 
DisplayType = Decimal; DisplayFormat = 9;>

参见

导出文本列表 (页 2147)

15.3.6 导入和导出项目文本

15.3.6.1 导入项目文本

编辑 xlsx 文件或发送给翻译人员。文本翻译完成后，即可导入文本。外文将导入至项目中

的相关对象中。

说明

在 WinCC 中，只能将先前导出的项目文本导入到同一个项目中，而不能导入其它不同项目

中。 

说明

使用“另存为...”(Save as …) 以新名称保存项目后，将无法再导入文本。

要求

• 至少已在“项目语言”编辑器中启用两种语言，例如，意大利语和法语。
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导入项目文本 
要导入包含项目文本的文件，请执行如下操作：

1. 在项目树中单击“语言和资源”(Languages & resources) 左侧的箭头。
将显示下一级元素。

2. 双击“项目文本”(Project texts)。将打开“项目文本”编辑器。

3. 单击  按钮。将打开“导入”(Import) 对话框。

4. 从“导入文件”(Import file) 域中，选择导入文件的路径和文件名。

5. 如果修改过导出文件中的源语言，并且希望用修改后的文本覆盖项目中的这些条目，则激活
“导入源语言”(Import source language) 复选框。

6. 单击“导入”(Import)。

结果

已导入项目文本。

15.3.6.2 导出项目文本

将项目文本导出进行翻译。文本将导出到一个以“.xlsx”结尾的 Office Open XML 文件中。可

以在诸如 Microsoft Excel 中编辑这些文件。

可以将该文件发给翻译人员并在翻译完成后立即将其导入项目中。

要求

• 至少已在“项目语言”编辑器中启用两种语言，例如，德语和英语。

导出项目文本

若要导出单个项目文本，请执行以下步骤：     
1. 在项目树中单击“语言和资源”(Languages & resources) 左侧的箭头。

显示子元素。

2. 双击“项目文本”(Project texts)。将打开“项目文本”编辑器。

3. 选择要导出的文本。

使用全局功能

15.3 导入和导出项目数据

可视化过程

2152 系统手册, 11/2022, 在线文档



4. 单击 。打开“导出”(Export) 对话框。

5. 选择所需的源语言。

6. 选择所需的目标语言。
如果要导出所有目标语言，请选中“选择所有”(Select all) 复选框。

7. 指定导出文件的名称。

8. 设置导出文件的存储路径。

9. 单击“导出”(Export)。

结果

在“项目文本”编辑器中选中的文本被写入到 xlsx 文件中。xlsx 文件将存储在指定文件夹

中。 
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也可以通过类别选择并导出所有项目文本。根据要导出的文本类型，在“导出”(Export) 对
话框中选择“用户文本”(User texts) 或“系统文本”(System texts)。在这种情况下，可通过

类别限制导出。

说明

不能导出库对象中的项目文本。

15.4 使用交叉引用

15.4.1 关于交叉引用的常规信息 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

简介     
交叉引用列表提供项目和项目库中对象和设备的使用概况。交叉引用列表可用于显示对象本

身之间的关系和依赖性。

交叉引用列表的使用

交叉引用列表有以下优点：

• 创建和更改程序时，保留已使用的设备、对象、变量、报警和脚本等的概述。

• 可以从交叉引用直接跳转到对象的使用位置。

• 可以看到该对象是使用其他对象，还是利用该对象本身。

• 可在调试时了解以下信息：

– 在哪个画面以及哪些设备上使用哪些对象。

– 在特定显示中显示的报警和配方。

– 在特定报警或对象中使用的变量。

• 作为项目文档的一部分，交叉引用提供所有对象、报警、配方、变量和画面的全面概述。

有关使用交叉引用列表的更多信息，请参见“显示交叉引用列表”。

参见

HMI 设备向导的基础知识 (页 2075)
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15.4.2 在 WinCC 中使用交叉引用列表时的特别注意事项 (RT Professional, RT Advanced, 
Panels, Comfort Panels)

在 WinCC 中使用交叉引用

在 WinCC 中，使用交叉引用时必须考虑一些特殊功能。

有关使用交叉引用列表的更多信息，请参考“显示交叉引用列表”。

“更改交叉引用”(Change cross-reference) 对话框

可使用“更改对象引用”(Change object references) 对话框在画面对象的属性中更改变量的

引用。

处理 VB 脚本时使用文本交叉引用

当处理 VB 脚本时，可以借助文本交叉引用直接引用变量，而不必访问 SmartTags 列表。 

将新对象添加到交叉引用列表中

自动完成功能只提供 HMI 变量供选择。HMI 变量的数组元素不显示在自动完成中。您只能

通过输入数组元素的名称添加数组元素。 

在巡视窗口中显示交叉引用

如果在画面中选择一个对象并且 HMI 变量用作对象上的过程变量，该对象和链接的 HMI 变
量将显示在交叉引用中。使用该对象和 HMI 变量的所有位置也会列出。

如果 HMI 变量与 PLC 变量或 DB 变量互连，则使用互连的 PLC 变量或 DB 变量的位置都将显

示出来。

交叉引用列表中的快捷菜单

快捷菜单面向对象。当“对象”(Object) 列实际包含对象时，快捷菜单可用于每行。 
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15.4.3 文本交叉引用 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

文本交叉引用为存储于为纯文本形式的交叉引用。通过文本交叉引用，无法导航到其它对象。

在交叉引用列表中，这种文本交叉引用将显示为红色。 
文本交叉引用的创建方式如下所示：

• 在“属性”(Property) 中输入一个对象名称，手动为不存在的对象创建文本交叉引用。

• 如果所用的对象已删除，则与该对象的连接将显示为文本交叉引用。 

基本知识

源对象的引用和从属对象删除后，将转换为文本交叉引用。删除源对象之后，文本交叉引用

不再存储。 

说明

除数据日志之外，几乎所有对象都支持文本交叉引用。

说明

文本交叉引用无法删除。
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通过手动创建一个文本交叉引用，可建立与不存在对象的连接。如果您想在 VB 脚本中直接

访问变量而不访问 SmartTags，此程序可能会很有用。 

说明

RT Professional 中变量的文本交叉引用

如果未将用户数据类型 (UDT) 分配给画面或变量引用为带有 @NOP、@NOTP、@NOSP 的用

户数据类型元素，将针对变量出现文本交叉引用。

处理 VB 脚本时使用文本交叉引用

当处理 VB 脚本时，可以借助文本交叉引用直接引用变量，而不必访问 SmartTags 列表。 
当输入对象名称时，脚本分析程序寻找引用的对象。 
例如：DIM x 

x = MyObject 

对使用此名称的已存在 VB 脚本或变量进行引用。如果一个 VB 脚本和变量使用此名称，脚

本分析程序将建立到此 VB 脚本的引用。 
如果没有变量或 VB 脚本使用此名称，系统将创建两个文本交叉引用：一个针对变量，一个

针对 VB 脚本。 
将以此名称创建的第一个对象（变量或 VB 脚本）分配给两个文本交叉引用之一。文本交叉

引用将变成实际交叉引用。第二文本交叉引用被删除。 

说明

在 RT Professional 中，仅为 VB 脚本创建一个文本交叉引用，因为在此上下文中不能进行变

量的直接寻址。

参见

无效交叉引用 (页 2158)
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15.4.4 无效交叉引用 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

以某些组态进行更改后，交叉引用可能变为无效。无效的交叉引用在交叉引用列表和巡视窗

口中灰显。交叉引用文本旁边显示一个问号。单击问号可打开在线帮助。

无效的交叉引用对项目没有任何负面影响。

基本知识

以下原因可导致交叉引用无效：

• 更改设备类型 
• 将交叉引用从一个 HMI 设备复制到另一个 HMI 设备，而该设备不支持所述对象或对象属

性。 
• 更改对象属性或分配无效值

以下对象可在交叉引用列表中无效：

• 源和目标对象

• 从属对象及其上层对象

• 使用位置
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如果对象或使用位置无效，则无法导航到该对象或使用位置。无法更改无效使用位置的属性。

对于无效的对象，可以通过快捷菜单使用命令“删除”(Delete) 和“属性”(Properties)。其他

快捷菜单命令不可用。没有快捷菜单可用于无效的使用位置。

说明

文本交叉引用无效

一个对象可以是无效的对象，同时也可以是交叉参考列表中的文本交叉引用。此种情况下，

无效交叉引用像文本交叉引用一样以红色显示。

示例

源对象无效

您为精智面板创建了一个画面，并向功能列表添加了一个 VB 脚本引用。您将设备类型从

“SIMATIC 精智面板”更改为“SIMATIC 基本面板”。因为 VB 脚本不可用于基本面板，VB 脚
本的交叉引用无效。

目标对象无效 
您为精智面板创建了一个画面，该画面具有到带有系统函数“ClearLog”的审计跟踪日志的交

叉引用。您将此画面复制到运行系统专业版。由于审计跟踪日志不可用于运行系统专业版，

交叉引用无效。  
将源对象链接到目标对象的属性无效

在运行系统专业版中，您在图形列表中创建了一个条目，该列表具有到“闪烁”属性的交叉

引用。将此图形列表复制到精致面板。由于此属性在控制面板上不可用，此图形列表中到“闪

烁”属性的交叉引用无效。

如果源对象无效，则属性无效

针对精智面板，您保存了一个滑入式画面，该画面通过 I/O 域具有到变量的交叉引用。您将

设备类型从“SIMATIC 精智面板”更改为“SIMATIC 基本面板”。因为滑入式画面在基本面板

上不可用，交叉引用无效。

文本交叉引用无效

您为精智面板创建了一个变量，并将 VB 函数“SetTag”链接到该变量。您还创建了一个画面，

该画面通过“已建立”事件连接到“SetTag”VB 函数。您删除该 VB 函数。将为删除的 VB 函
数创建一个文本交叉引用。您将设备类型从“SIMATIC 精智面板”更改为“SIMATIC 基本面板”。

因为 VB 脚本不可用于基本面板，VB 脚本的文本交叉引用无效。无效的交叉引用以红色显示。
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参见

文本交叉引用 (页 2156)

15.4.5 在画面中重新链接变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

简介     
可使用“更改对象引用”(Change object references) 对话框在画面对象的属性中更改变量的

引用。

该功能允许在各种画面对象中替换大量的变量。例如，通过复制与粘贴功能创建了一个画面

并需要更改其引用时，即可使用替换引用功能。

可以搜索和替换变量名称中的单个或多个字符。

可通过快捷菜单中的命令打开“更改对象引用”(Change object references) 对话框。可针对

一个或多个画面对象或一个画面打开该对话框。

“更改对象引用”(Change object references) 对话框可用于以下画面：

• 总览画面（固定区域）

• 模板

• 弹出画面

• 滑入画面

• 全局画面
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如何替换变量

1. 在画面中选择待更改变量的对象。

2. 在快捷菜单或“编辑”(Edit) 菜单中选择“更改对象引用”(Change object references) 命令。
随即打开“更改对象引用”(Change object references) 对话框。可在“对象”(Object) 列中查看
所选画面对象和使用的变量。 

3. 在“在引用中查找”(Find in reference) 输入框中输入要查找的名称或名称的一部分。

4. 通过“查找下一个”(Find next) 按钮开始搜索。如果找到一个引用，则在“引用”(Reference) 列
中突出显示该引用。 
再次单击“查找下一个”(Find next) 按钮将继续搜索过程，直到完成对该列表的搜索。 
此后，搜索过程将从列表的顶端重新开始。

5. 在“替换为”(Replace with) 输入框中针对找到的名称输入要替换的名称或名称的一部分。 
6. 单击“替换”(Replace) 按钮替换所选变量。

通过单击“全部替换”(Replace all) 按钮可替换所有找到的引用。这样，就可以将大量的引用
替换为另一个 
引用。

7. 要从项目中已创建的所有变量的列表中选择变量，请单击“替换”(Replace) 列中的  按钮。 
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8. 要从对象列表中选择变量或创建新的变量，请单击“替换”(Replace) 列中的  按钮。

9. 单击“确定”(OK) 确认输入。

重新链接的变量将应用到项目中。 
或者，可输入一个变量，直接替换“替换”(Replace) 列中的现有变量。该过程中支持自动完

成功能。 

说明

在“替换”(Replace) 列中搜索变量时，支持自动完成功能。在“替换”(Replace) 中输入变量

名称的第一个字母后，自动完成列表中将包含名称中包含这些字母的变量。根据上下文，自

动完成列表中只能包含针对特定目所允许的变量。

说明

如果引用对象为只读（如，库中所存储的画面内的变量），则该列中的变量将显示为只读。

说明

可以手动创建一个不存在的变量。一可以稍后再创建。

更多搜索选项

可以通过启用以下选项缩小搜索范围：

• 使用通配符

输入 * 表示任意数量的字符。示例：如果要搜索所有以“HMI”开头的变量。在搜索关键词

的框中输入“HMI*”。
输入 ? 表示单个字符。

• 查找全字匹配

如果只搜索全名，则启用“查找全字匹配”(Find whole words) 选项。

替换数组和用户自定义变量 
名称含有特殊字符 . [ ] 的变量显示在引号中。 
数组类型的变量和用户自定义数据类型 (UDT) 的变量含有特殊字符以分隔变量和变量的元素。

但是，这些字符不在引号中显示。要将数组或 UDT 替换为带有特殊字符的 HMI 变量，请在

“替换”(Replace) 输入框中输入 HMI 变量的名称并括在引号中。如果输入该名称但未将其括

在引号中，则会创建对不存在的数组或 UDT 的引用，而不是创建对所需带有特殊字符的 HMI 
变量的引用。
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更正条目

如果在“替换为”(Replace with) 输入框中输入不正确的条目，则可能将已存在的引用替换为

对不存在的变量的引用。

如果在单击“确定”(OK) 确认之前检测到不正确的条目，则可以更正该条目。为此，可以选择

“替换”(Replace) 列并单击“删除”(Remove) 按钮。随即删除“替换”(Replace) 列中的所有不

正确的条目。 
如果单击“确定”(OK) 确认该对话框，则会将受影响的画面对象属性标记为红色。不存在的

变量在“更改交叉引用”(Change cross references) 对话框中突入显示为红色。 
如果这些新的变量不存在，则随后必须创建这些变量。 

15.5 管理语言

15.5.1 WinCC 中的语言

用户界面语言和项目语言

在 WinCC 中区分两种不同的语言级别：

• 用户界面语言

在组态期间，文本以用户界面语言显示在 WinCC 菜单和对话框中。 用户界面语言还影响

操作元素标签、系统函数参数、在线帮助等。 
• 项目语言

项目语言是以后使用项目时所采用的所有语言。 项目语言用于创建多种语言的项目。 
两种语言层相互之间完全独立。 例如，可使用德语用户界面随时创建英语项目，反之亦然。
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项目语言

下列语言在项目语言中有所区别：

• 参考语言

参考语言是 初用来组态项目的语言。

在组态期间，选择一种项目语言作为参考语言。 使用参考语言作为翻译的模板。 先用参

考语言创建项目的所有文本，然后进行翻译。 翻译文本时，可同时使用参考语言显示文本。

• 编辑语言

用编辑语言创建文本的译文。 
一旦用参考语言创建了项目，就可将文本翻译为其它的项目语言。 分别选择项目语言作

为编辑语言，并编辑相应语言的文本。 您可以在任何时候改变编辑语言。

说明

当切换项目语言时，键盘上各键的分配也发生改变。 对于某些语言（例如，西班牙语），

操作系统不允许切换到相应的键盘分配。 这时，键盘分配被切换成英语。 

• 运行系统语言

运行系统语言是那些传送到 HMI 设备的项目语言。 您可根据项目要求，决定将哪些项目

语言传送到 HMI 设备。 
必须提供合适的控件，以便操作员可在运行时切换语言。 

参见

操作系统中的语言设置 (页 2165)
亚洲语言的操作系统设置 (页 2166)
选择用户界面语言 (页 2167)
“项目图形”编辑器 (页 2178)
运行系统中的语言和字体 (页 2182)
示例： 组态用于语言切换的按钮 (页 2191)
HMI 设备向导的基础知识 (页 2075)
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15.5.2 操作系统中的语言设置

简介

组态 PC 操作系统设置会在以下方面影响 WinCC 语言管理：   
• 项目语言的选择

• 日期、时间、货币和数字的区域格式

• 显示 ASCII 字符

项目语言选择

一种语言只有在已安装到操作系统中时才能用作项目语言。 

日期、时间、货币和数字的区域格式

WinCC 在“日期 - 时间”域中为选定的项目语言和运行时语言指定固定的日期和时间格式。

为了以所选编辑语言正确显示日期、时间和数字，必须在控制面板的“区域选项”中设置该

语言。     

显示 ASCII 字符

在文本输出域，ASCII 字符的显示从第 128 个起取决于当前使用的操作系统和语言设置。

如果要在不同的 PC 上显示同样的特殊字符，则这些 PC 必须使用相同的操作系统和区域设置。

缺失字体（面板）

Windows 10 的标准安装包中不再包含以下字体，因此不会预装：

• MS PGothic（用于显示日语字符的标准字体）

• Gulim（用于显示韩语字符的标准字体）

• MingLiU（用于显示繁体中文字符的标准字体）

如果未安装某种字体，则工程组态系统中会显示错误消息。如果导航到“运行系统设置 > 语
言和字体”(Runtime settings > Language and font) 或打开使用缺失字体的画面对象，则会在

每个 TIA Portal 会话中显示错误消息。缺失字体由 TIA Portal 替换为合适的字体。

缺失字体会导致编译期间和运行系统中出错。

例如，如果您在使用 Windows 10 操作系统的 V14 SP1 组态 PC 上打开一个在使用 Windows 7 
的组态 PC 上创建的无错 V13 SP1 项目，则编译期间可能会因未安装上述字体而输出错误消息。
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有关 Windows 10 中字体的更多详细信息，请访问 https://support.microsoft.com/en-us/kb/
3083806 (https://support.microsoft.com/en-us/kb/3083806)
解决方案：

1. 在将项目传输到您的 HMI 设备之前对其进行编译，将确认所需字体是否缺失。

2. 安装以下字体和/或相应的 Windows 语言包。

或者，也可以使用替换字体来编译项目。

缺失字体保存在组态中。此字体再次可用时，它就会显示在组态中并可以使用。

参见

WinCC 中的语言 (页 2163)
亚洲语言的操作系统设置 (页 2166)

15.5.3 亚洲语言的操作系统设置

在西文操作系统上设置

如果要输入亚洲文字，必须在操作系统中激活对相应语言的支持。   
输入法编辑器 (IME) 可用于在 Windows 中配置亚洲语言文本。 如果没有该编辑器，则只能

显示亚洲语言文本而不能对其进行编辑。 有关输入法编辑器的详细信息，请参考 Windows 
文档。 如果在组态时要输入亚洲文字，可在“输入法编辑器”中切换到亚洲语言输入法。

将操作系统切换至相应的语言，以在模拟器中以亚洲字符显示特定于语言的项目文本（例如

报警文本）。

在亚洲语操作系统上设置

如果当前在亚洲语操作系统上组态，要输入 ASCII 字符（如对象名），则必须切换到默认的

英文输入语言。 因为操作系统的基本安装中包括默认的英文输入语言，所以不需要安装另

外的输入法区域设置。    

启用语言支持

1. 打开系统控制器。

2. 选择“区域和语言选项”(Regional and Language Options)。
3. 在“语言”选项卡，激活“为东亚语言安装文件”复选框。

4. 然后单击“文字服务和输入语言”下的“详细信息”。 “文字服务和输入语言”对话框打开。
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5. 在“设置”选项卡“已安装的服务”下添加所需的默认输入语言。

6. 在“高级”(Advanced) 选项卡的“用于非-Unicode 程序的语言”(Language for non-Unicode 
programs) 区域中，选择操作系统语言。

参见

WinCC 中的语言 (页 2163)
操作系统中的语言设置 (页 2165)

15.5.4 设置项目语言

15.5.4.1 选择用户界面语言

简介

用户界面语言用于显示 WinCC 用户界面中的菜单条目、标题栏、信息文本、对话框文本以

及其它描述。 
组态期间，可以在已安装的用户界面语言之间切换。 操作元素标签将保持为添加对象时设

置的语言，即使更改了用户界面语言之后也是如此。

步骤

1. 在菜单中选择“选项 > 设置”(Options > Settings)。
“设置”对话框打开。

2. 在“常规 > 常规设置”(General > General settings) 下选择期望的用户界面语言。

结果

WinCC 将选定的语言用作用户界面语言。 

参见

WinCC 中的语言 (页 2163)
启用项目语言 (页 2168)
选择参考语言和编辑语言 (页 2168)

使用全局功能

15.5 管理语言

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2167



15.5.4.2 启用项目语言

简介

在“项目语言”编辑器中设置项目语言。 并分别定义作为参考语言和编辑语言的项目语言。 

启用项目语言

1. 在项目树中单击“语言和资源”(Languages & resources) 左侧的箭头。
将显示下一级中的元素。

2. 双击“项目语言”(Project languages)。
可能的项目语言将显示在工作区域中。

3. 启用相关的项目语言。   

说明

复制多语言对象

复制到不同项目的多语言对象副本仅包括使用目标项目中激活的项目语言的文本对象。 在
目标项目中激活所有的项目语言，使得传送副本时包括相应的文本对象。

禁用项目语言

1. 禁用与项目不相关的语言。   
注意

如果禁用某一项目语言，那么使用该语言创建的所有文本和图形对象都将从当前项目中

删除。

参见

选择用户界面语言 (页 2167)
选择参考语言和编辑语言 (页 2168)

15.5.4.3 选择参考语言和编辑语言

简介

在“项目语言”编辑器中设置项目语言。 并分别定义作为参考语言和编辑语言的项目语言。 
您可以在任何时候改变编辑语言。
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要求

“项目语言”编辑器打开。

已激活了多个项目语言。

选择参考语言和编辑语言

1. 在“常规 > 编辑语言”(General > Editing language) 部分中，单击下拉列表上的箭头。

2. 在下拉列表中单击所需语言，例如，德语。

3. 在“常规 > 参考语言”(General > Reference language) 部分中，单击下拉列表上的箭头。

4. 在下拉列表中单击所需语言，例如，英语。

所选择的语言显示在列表框中。
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结果

此时，已选择了编辑语言和参考语言。

如果更改编辑语言，以后输入的所有文本都将以新的编辑语言进行存储。

参见

选择用户界面语言 (页 2167)
启用项目语言 (页 2168)

15.5.5 使用多语言创建一个项目

15.5.5.1 使用多种语言

WinCC 中的多语言组态

可以通过 WinCC 使用多种语言组态项目。有各种原因需要创建多语言项目：

• 想要在多个国家使用同一项目。

创建多语言项目，但在调试 HMI 设备时，仅将相应现场处操作员使用的语言传送到 HMI 
设备。

• 系统操作员可以使用多种语言。

示例：虽然 HMI 设备在中国使用，但维修人员只懂英语。     

翻译项目文本

使用 WinCC，可以在各种编辑器（如“项目文本”编辑器）中直接输入多语言的项目文本。

WinCC 还可以导出和导入组态，以用于翻译。如果所组态的项目包含大量的文本而您想要对

其进行翻译，这将极为有用。
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WinCC 中的语言管理和翻译

下列编辑器用来在 WinCC 中管理语言并进行文本翻译：   

编辑器 简介

项目语言 选择项目语言、编辑语言和参考语言。

语言和字体 管理在 HMI 设备上用到的运行系统语言和字体。

项目文本 所有项目语言的组态文本的集中管理。

图形 管理图形及其语言相关版本的图形库。

参见

项目文本基本知识 (页 2171)
直接翻译文本 (页 2172)
使用参考文本翻译文本 (页 2174)
导出项目文本 (页 2175)
导入项目文本 (页 2177)

15.5.5.2 项目文本基本知识

项目中不同语言的文本  
处理期间在显示设备上输出的文本通常是以设计自动化解决方案时所用的语言输入的。 对
象的注释和名称也是以该语言输入的。

如果操作员不懂这种语言，则需要将所有操作员相关文本翻译成他们了解的语言。 因此，您

可以将所有文本翻译成任何语言。 这样，可以确保以后在项目中遇到这些文本的任何人都

能以所选择的语言查看文本。

用户文本和系统文本   
为了说明更为清晰，我们将文本分为用户文本和系统文本：

• 用户文本是用户创建的文本。

• 系统文本则是系统自动创建的文本，是项目中组态的产品。

在项目文本编辑器中可以管理项目文本。 该文本位于项目树的“语言 & 资源 > 项目文

本”(Languages & Resources > Project texts) 下。
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多语言项目文本的示例

例如，可以用多种语言管理下列类型的文本：

• 显示文本

• 报警文本

• 表中的注释

• 画面对象的标签

• 文本列表

翻译文本

有两种翻译文本的方法。

• 直接翻译文本

可在“项目文本”(Project texts) 编辑器中，直接输入各种项目语言的译文。

• 使用参考文本翻译文本

可更改编辑语言以缩短文本长度。 在显示参考语言文本时，可以用编辑语言输入新文

本。 

参见

使用多种语言 (页 2170)
直接翻译文本 (页 2172)
使用参考文本翻译文本 (页 2174)
导出项目文本 (页 2175)
导入项目文本 (页 2177)

15.5.5.3 直接翻译文本

翻译文本  
如果在项目中使用多种语言，则可以直接单独对这些文本进行翻译。 只要更改软件用户界

面的语言，就可以所选的语言输入翻译文本。
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要求

• 当前位于项目视图中。

• 项目已经打开。

• 已选择至少两种其它项目语言。

步骤

要翻译这些文本，请按照以下步骤操作：

1. 在项目树中单击“语言和资源”(Languages & resources) 左侧的箭头。
将显示其下面的元素。

2. 双击“项目文本”(Project texts)。
将在工作区中显示项目中文本的列表。 每种项目语言都对应单独的一列。

3. 要同时分组相同文本并进行翻译，应单击工具栏中的“ ”。

4. 要隐藏无需翻译的文本，应单击工具栏中的  按钮。

5. 单击一个空列并输入译文。

结果

对“项目文本”编辑器中的各文本进行了翻译。 文本随后会在运行系统语言中显示。

参见

使用多种语言 (页 2170)
项目文本基本知识 (页 2171)
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导出项目文本 (页 2175)
导入项目文本 (页 2177)

15.5.5.4 使用参考文本翻译文本

简介  
更改编辑语言后，所有文本都将以新的编辑语言显示在输入框中。 如果还没有该语种的译

文，则输入框为空或以默认值填充。

如果再次在输入域中输入文本，则该文本将以当前编辑语言进行保存。 之后，该输入域的

文本以两种项目语言形式存在，即先前的编辑语言和当前的编辑语言。 这样便可用多种项

目语言创建文本。

可以用其它项目语言显示输入框中的现有译文。 这些语言充当当前编辑语言的输入文本的

参照，称为参考语言。

要求

输入域至少有一种不同项目语言的译文。

步骤

要以参考语言显示输入单元格的译文，请按以下步骤操作：

1. 在任务卡中选择“任务 > 语言 & 资源”(Tasks > Languages & resources)。
2. 从“参考语言”(Reference language) 下拉列表中选择参考语言。

结果

参考语言已预置。 如果在文本块中单击，将在“任务 > 参考文本”(Tasks > Reference text) 任
务卡中显示已经以其它项目语言形式存在的译文。

参见

使用多种语言 (页 2170)
项目文本基本知识 (页 2171)
导出项目文本 (页 2175)
导入项目文本 (页 2177)
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15.5.5.5 导出项目文本

将项目文本导出进行翻译。文本将导出到一个以“.xlsx”结尾的 Office Open XML 文件中。可

以在诸如 Microsoft Excel 中编辑这些文件。

可以将该文件发给翻译人员并在翻译完成后立即将其导入项目中。

要求

• 至少已在“项目语言”编辑器中启用两种语言，例如，德语和英语。

导出项目文本

若要导出单个项目文本，请执行以下步骤：     
1. 在项目树中单击“语言和资源”(Languages & resources) 左侧的箭头。

显示子元素。

2. 双击“项目文本”(Project texts)。将打开“项目文本”编辑器。

3. 选择要导出的文本。
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4. 单击 。打开“导出”(Export) 对话框。

5. 选择所需的源语言。

6. 选择所需的目标语言。
如果要导出所有目标语言，请选中“选择所有”(Select all) 复选框。

7. 指定导出文件的名称。

8. 设置导出文件的存储路径。

9. 单击“导出”(Export)。

结果

在“项目文本”编辑器中选中的文本被写入到 xlsx 文件中。xlsx 文件将存储在指定文件夹

中。 
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也可以通过类别选择并导出所有项目文本。根据要导出的文本类型，在“导出”(Export) 对
话框中选择“用户文本”(User texts) 或“系统文本”(System texts)。在这种情况下，可通过

类别限制导出。

说明

不能导出库对象中的项目文本。

参见

使用多种语言 (页 2170)
项目文本基本知识 (页 2171)
直接翻译文本 (页 2172)
使用参考文本翻译文本 (页 2174)
导入项目文本 (页 2177)

15.5.5.6 导入项目文本

编辑 xlsx 文件或发送给翻译人员。文本翻译完成后，即可导入文本。外文将导入至项目中

的相关对象中。

说明

在 WinCC 中，只能将先前导出的项目文本导入到同一个项目中，而不能导入其它不同项目

中。 

要求

• 在“项目语言”编辑器中，至少启用有两种语言。如，意大利语和法语。

导入项目文本 
要导入项目文本文件，请按以下步骤操作：     
1. 在项目树中单击“语言和资源”(Languages & resources) 左侧的箭头。

将显示下一级元素。

2. 双击“项目文本”(Project texts)。将打开“项目文本”编辑器。

3. 单击  按钮。打开“导入”(Import) 对话框。

4. 从“导入文件”(Import file) 域中，选择导入文件的路径和文件名。
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5. 如果修改过导出文件中的源语言，并且希望用修改后的文本覆盖项目中的这些条目，则激活
“导入源语言”(Import source language) 复选框。

6. 单击“导入”(Import)。

结果

已导入项目文本。

参见

使用多种语言 (页 2170)
项目文本基本知识 (页 2171)
直接翻译文本 (页 2172)
使用参考文本翻译文本 (页 2174)
导出项目文本 (页 2175)

15.5.6 使用语言相关图形

15.5.6.1 “项目图形”编辑器

简介

使用“项目图形”编辑器管理以多种语言版本组态的图形对象。有时，多语言项目还需要语

言相关的图形版本，如：

• 图形中包含文本；

• 在图形中包含一定的文化内涵。 

打开“项目图形”编辑器

在项目树中，双击“语言和资源 > 项目图形”(Languages and resources > Project 
graphics)。      

工作区

工作区域显示表中所有组态的图形对象。每种项目语言都对应表中单独的一列。表中的每列

都包含一种特殊语言的图形版本。
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此外，可以为要显示的每个图形指定一个默认图形，当某种项目语言的专用语言图形不存在

时，使用该默认图形。

预览

该预览中将显示各设备中图形的样式。 

参见

WinCC 中的语言 (页 2163)
将图像存储在图形库中 (页 2179)
将外部图像存储在图形库中 (页 2180)

15.5.6.2 将图像存储在图形库中

简介

可以使用“图形”编辑器将那些要在画面中使用的图形导入“画面”编辑中。还可以管理语

言特定的图形版本。通过预览显示各种 HMI 设备上的图片显示情况。     

说明

语言有关图形的文件名

语言有关文本的文件名中的相关实例。确保所有语言的格式一致。

要求

• 与语言有关的图片版本可供使用。

• 在“项目语言”编辑器中启用了多种语言。

• “图形”编辑器打开。

插入图形

1. 在“图形库”表中，单击“添加”(Add)。将打开一个对话框。

2. 选择所需的图片文件。

3. 在对话框中单击“打开”(Open)。
图形将导入到项目中，并在“图形”编辑器中该行的所有单元格中显示出来。 

4. 单击某种语言对应的单元格，对于这种语言，有和语言有关的图形版本。
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5. 从快捷菜单中选择“添加图形”(Add graphic)。将打开一个对话框。

6. 选择所需的图片文件并单击“打开”。
与语言有关的版本被插入到表格中，替代参考语言图片。 

7. 然后，在“默认图形”列中，为那些没有与语言有关的图形的语言导入要在运行时显示的图形。

还可以将图形从 Windows Explorer 拖放到“图形库”表中的相应位置。

在 HMI 设备预览中显示图片

1. 单击表格中的图片。

2. 在巡视窗口的“属性 > 图形设置 > 设备预览”(Properties > Graphics settings > Device preview) 
下，选择所需的 HMI 设备。
随后与运行系统中一样，该图形将在所选的 HMI 设备上显示。

结果

所添加的图形可用于“图形”编辑器。编辑过程中，将显示分配给各编辑语言的图形。默认

画面将以所有未为其导入画面的编辑语言进行显示。

在运行时显示分配给各运行系统语言的画面。默认画面以所有未为其导入画面的运行系统语

言进行显示。

说明

如果禁用某一项目语言，那么使用该语言创建的所有图形对象都将从当前项目中删除。 

参见

“项目图形”编辑器 (页 2178)

15.5.6.3 将外部图像存储在图形库中

简介

要在画面中显示在外部图形程序中所创建的图形，首先要将这些图形存储到 WinCC 项目的

图形浏览器中。      
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要求

• 在“项目语言”编辑器中启用了多种语言。

• “图形”编辑器打开。

• “图形”编辑器中有一个图形。

创建新图形并添加为 OLE 对象

1. 在“图形库”表中，单击“添加”(Add)。将打开一个对话框。

2. 浏览到存储该图形的文件夹。

3. 在对话框中单击“打开”(Open)。
图形将导入到项目中，并在“图形”编辑器中该行的所有单元格中显示出来。 

4. 单击某种语言对应的单元格，对于这种语言，有和语言有关的图形版本。

5. 从快捷菜单中选择“插入对象”(Insert object)。“插入对象”(Insert object) 对话框随即打开。

说明

此外，还将打开“外部应用程序正在运行...”(External application running...) 对话框。该

对话框将在您退出外部应用程序后关闭。

6. 在该对话框中选择“插入对象 > 新建”(Insert object > Create new) 以及对象类型。

7. 单击“确定”。 将打开关联的图形程序。

8. 创建图形后即关闭该图形程序。
图形将以图形编程软件标准格式进行存储，并被添加至图形浏览器。

将创建的图形插入 WinCC
1. 单击某种语言对应的单元格，对于这种语言，有和语言有关的图形版本。

2. 从快捷菜单中选择“插入对象”(Insert object)。“插入对象”(Insert object) 对话框随即打开。

说明

此外，还将打开“外部应用程序正在运行...”(External application running...) 对话框。该

对话框将在您退出外部应用程序后关闭。

3. 从“插入对象”对话框中，选择“从文件创建”。

4. 单击“浏览”按钮。

5. 找到创建的图形并选择该图形。

说明

要导入图形文件，请注意以下大小限制：

*.bmp、*.tif、*.emf、*.wmf ≤4 MB
*.jpg、*.jpeg、*.ico、*.gif "*≤1 MB
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结果

添加的 OLE 对象在“图形”编辑器中可供使用。 
当前编辑语言的图形版本将显示在“画面”编辑器中。 默认图形以所有未为其导入画面的

编辑语言进行显示。

在运行系统中，图形会以所设运行系统语言进行显示。 默认图形以所有未为其导入图形的

运行系统语言进行显示。

可双击库中的 OLE 对象将其打开，以在相应的图形编辑器中进行编辑。 

参见

“项目图形”编辑器 (页 2178)

15.5.7 运行系统中的语言

15.5.7.1 运行系统中的语言和字体

使用多种运行系统语言

用户可以决定在特定 HMI 设备的运行系统中使用哪些项目语言。在 HMI 设备中同时使用的

运行系统语言数取决于设备。为了使操作员在运行系统中切换语言，需要组态相应的操作员

控件。 
运行系统启动后，项目会根据 新语言设置进行显示。运行系统首次启动后，随即显示“语

言设置顺序”中编号 小的语言。

“语言和字体”(Language & font) 运行系统设置

在“语言和字体”(Language & font) 下组态以下内容：

• 可用作相应 HMI 设备运行系统语言的项目语言。

• 语言切换次序。

• 运行系统语言的默认字体
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字体的许可证状态也显示在“下载字体”(Download font) 区域内。如果一个受保护字体需要

特定的许可证，则将在“许可证状态”(License status) 列中进行指示。

说明

后安装字体

如果组态计算机上的组态字体丢失，项目不会编译。需要重新安装。

安装字体后，重新启动 TIA Portal 并完整地重新编译项目。仅在完成这些操作后，才能编译 
HMI 设备而不出现错误。

说明

控件中的运行语言 (RT Professional)
如果以特定运行语言（非用户界面语言）组态控件，一些文本（例如，状态栏中的系统文本）

可能以英语语言出现。

说明

指定运行语言作为输入语言

要在运行系统中输入和编辑数据，也可以将指定的运行语言组态为 PC 键盘的输入语言。

使用多语言的图形 (RT Professional)
图形以您在运行系统设置中指定的语言存储在运行项目中，存储路径为“语言和字体 > 语言

选择 > 非多语言对象的运行语言”(Language & font > Language selection > Runtime 
language for non-multilingual objects)。
切换运行系统语言时，无法对各个运行系统语言使用不同图形。

解决方案：针对非多语言对象，为各个图形显示组态采用已设置的运行系统语言的所需图形，

并根据脚本中的运行系统语言进行可见和不可见切换。

参见

WinCC 中的语言 (页 2163)
语言切换的方法 (页 2184)
启用运行系统语言 (页 2185)
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设置语言切换的运行系统语言顺序 (页 2186)
设置运行系统语言的默认字体 (页 2188)
选择日志的语言 (页 2190)

15.5.7.2 语言切换的方法

简介

如果希望在 HMI 设备上使用多种运行系统语言，则需要组态语言切换。 此操作很必要，因

为它能使操作员在各运行系统语言间切换。

语言切换的方法

可以按下列方法组态语言切换：

• 直接语言选择

每种语言均通过单独的按钮进行设置。 在这种情况下，需要为每种运行系统语言创建一

个按钮。

• 语言切换

操作员可以通过按钮切换语言。

不管使用哪种方法，必须将按钮名称翻译为所使用的那种语言。 也可组态输出域以显示当

前的语言设置。

参见

运行系统中的语言和字体 (页 2182)
启用运行系统语言 (页 2185)
设置语言切换的运行系统语言顺序 (页 2186)
设置运行系统语言的默认字体 (页 2188)
选择日志的语言 (页 2190)

使用全局功能

15.5 管理语言

可视化过程

2184 系统手册, 11/2022, 在线文档



15.5.7.3 启用运行系统语言

简介

“语言和字体”编辑器显示项目中可用的所有项目语言。此处可选择可使用哪一种项目语言

作为 HMI 设备上的运行系统语言。   

要求

在“项目语言”(Project languages) 编辑器中选择了多种语言。

步骤

1. 在项目树中，双击“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 单击“语言和字体”(Language & Font)。
3. 选择下列语言：

– 英语

– 法语

– 意大利语

结果

此时，已设置了三种运行系统语言。在“顺序”列中，将自动为每种语言分配一个编号。已

启用的运行系统语言和经编译的项目一起传送到 HMI 设备。 
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如果所选语言的编号超出了所能传送到 HMI 设备上的编号，则该表格的背景色会发生改变。

说明

运行系统语言（精智面板）

如果运行系统中的 HMI 上不支持在“区域和语言”(Region and Language) 下设置的语言，则

所有对话框均会以默认语言“英语”(English) 显示。

参见

运行系统中的语言和字体 (页 2182)
语言切换的方法 (页 2184)
设置语言切换的运行系统语言顺序 (页 2186)
选择日志的语言 (页 2190)

15.5.7.4 设置语言切换的运行系统语言顺序

简介

指定运行系统语言切换的语言顺序。 首次启动运行系统时，项目的显示语言为“顺序”(Order) 
列中 小编号对应的语言。     

要求

• 在“项目语言”编辑器中启用了多种语言。

• “语言和字体”(Language & Font) 编辑器已打开，并已按下列顺序设置了三种运行系统语

言：

1. 英语

2. 意大利语

3. 法语
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步骤

1. 选择运行系统语言“英语”(English)。
2. 单击  按钮。 运行系统语言“英语”(English) 向下移动。“顺序”(Order) 列中的编号将自动

更改为“1”。

结果

已更改了运行系统语言的顺序。首次启动运行系统时，项目的显示语言为 小编号对应的语

言。 如果切换语言，数字顺序也会相应更改。

参见

运行系统中的语言和字体 (页 2182)
语言切换的方法 (页 2184)
启用运行系统语言 (页 2185)
设置运行系统语言的默认字体 (页 2188)
选择日志的语言 (页 2190)
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15.5.7.5 设置运行系统语言的默认字体

简介

可在“语言和字体”编辑器中指定用于在 HMI 设备上显示各种运行系统语言文本的字体。如

果无法定义特殊字体，则将在所有文本（例如，对话框文本）中使用默认字体。     
WinCC 只提供 HMI 设备支持的字体。

说明

“粗体”和“斜体”字体

运行系统中的所有 HMI 设备均不支持“粗体”和“斜体”字体。

要求

• 在“项目语言”编辑器中启用了多种语言。

• 已在“语言和字体”编辑器中启用了三种运行系统语言。

1.中文

2.德语

3.法语

步骤

1. 在项目树中，双击“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 单击“语言和字体”。该表显示运行系统语言和字体设置。

3. 在“默认字体”(Default font) 列中单击“法语”(French) 行。

4. 如果没有为指定文本选择一个字体，则选择将该字体作为默认字体。

结果

在 HMI 设备上，运行系统语言“法语”的项目文本将以所选字体进行显示。

在传送操作过程中，这些字体会传送到 HMI 设备上。 
在 HMI 设备的操作系统中默认字体也用于表示对话框。如果对话框文本的全部长度或标题

不显示，则选择较小的字体作为默认设置。
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参见

运行系统中的语言和字体 (页 2182)
语言切换的方法 (页 2184)
设置语言切换的运行系统语言顺序 (页 2186)
选择日志的语言 (页 2190)

15.5.7.6 标准化所有语言的字体

简介

可以通过“对所有语言使用相同字体”(Use same font for all languages) 选项在组态期间标准

化所有项目语言的字体。

要求

• 在“项目语言”(Project languages) 编辑器中选择了多种语言。

• 在“语言和字体”(Language & font) 编辑器中选择了多种语言。

• 在“组态的字体”(Configured font) 下为所选的运行系统语言定义相同的字体。

步骤

1. 在“选项 > 设置 > 可视化 > 常规”(Options > Settings > Visualization > General) 菜单中，选择
“对所有语言使用相同字体”(Use same font for all languages) 选项。

结果

已启用“对所有语言使用相同字体”(Use same font for all languages) 选项。 如果在组态期

间更改了一种语言中对象的字体，则此字体将应用于所有激活的语言。
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15.5.7.7 选择日志的语言

简介

在“运行系统设置 > 常规”(Runtime settings > General) 编辑器中，选择运行系统中向日志

写入内容时所用的语言。       

要求

• 已在“项目语言”编辑器中激活项目所使用的语言，例如，“德语”和“英语”。

步骤

1. 在项目树中，双击“运行系统设置”(Runtime settings)。
2. 单击“语言和字体”。

3. 激活运行系统语言，例如，“德语”和“英语”。

4. 指定“顺序”(order)：
– 1 德语

– 2 英语

5. 单击“运行系统设置 > 常规”(Runtime settings > General)。
6. 对于“日志 > 日志语言”(Logs > Log language)，选择“德语”。

结果

装载后，项目以运行系统语言“德语”启动。 日志此时采用德语。 运行时，操作员可将运

行系统语言切换为英语。 日志仍采用德语。

参见

运行系统中的语言和字体 (页 2182)
语言切换的方法 (页 2184)
启用运行系统语言 (页 2185)
设置语言切换的运行系统语言顺序 (页 2186)
设置运行系统语言的默认字体 (页 2188)
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15.5.7.8 运行系统中亚洲和东方语言的特点 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, 
Mobile Panels)

简介

对于亚洲语言的项目，在运行系统中操作时应注意以下特殊问题。

说明

在组态过程中，仅使用组态计算机支持的亚洲字体。

亚洲字符集的内存要求        
使用亚洲语言时所需的内存空间更大。因此，在编译项目时要注意相应的错误消息。

亚洲字符集的字号  
在运行系统中，使用至少 10 磅字号来显示为亚洲语言创建的项目的文本。如果使用更小的

字号，亚洲字符将变得字迹模糊。这同样适用于运行系统中“语言和字体”(Language & font) 
设置下的默认字体。

亚洲语言的文本域长度    
处理包含亚洲语言的多语言项目时，请为文本域的长度留出余量。字段内容可能会隐藏一部

分，具体取决于字体和字号。     
1. 在巡视窗口中打开“属性”>“外观”文本框。

2. 在“适合大小”下禁用“自动调整大小”选项。

3. 验证运行系统中的显示是否正常。

15.5.8 多语言组态的示例

15.5.8.1 示例： 组态用于语言切换的按钮

简介

在该示例中，对运行期间可在多种运行语言之间进行切换的按钮进行组态。
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要求

• 已经完成“组态多种语言的按钮”示例。

• “Screen_1”画面打开。

• 在画面中已选择了此按钮。

步骤

1. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 按压”(Properties > Events > Press)。
2. 在表中单击“添加函数”(Add function)。
3. 选择“SetLanguage”系统函数和“切换”(Switch) 设置。

结果

已为该按钮分配了函数“SetLanguage”。 在运行期间按下该按钮将切换运行语言。 在“语言

和字体”(Languages and fonts) 编辑器中，将按照编号顺序切换运行语言。 

参见

实例：组态多种语言的按钮 (页 2192)
示例： 为每种运行系统语言组态语言切换按钮 (页 2193)
WinCC 中的语言 (页 2163)

15.5.8.2 实例：组态多种语言的按钮

简介

在本示例中，组态德语的“Sprache umschalten”按钮和英语的“Switch language”按钮。

要求

• 在“项目语言”编辑器中启用了语言“德语”和“英语”。

• 已将德语设置为编辑语言和参考语言。

• 已创建并打开“Screen_1”画面。

• 巡视窗口已打开。
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步骤

1. 从“工具”(Tools) 任务卡将按钮拖放到画面中。
该按钮将添加到画面中。

2. 在巡视窗口中，打开“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General)。
3. 在“文本 > 关闭 f”(Text > off) 下输入文本“Sprache umschalten”。
4. 按下 <Enter> 进行确认。 该按钮被命名。

5. 打开“任务”(Tasks) 任务卡。

6. 在“语言和资源 > 编辑语言”(Languages & Resources > Editing language) 下选择“英
语”(English)。

7. 在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > 文本 > 关闭”(Properties > Properties > General > Text > 
Off) 下输入标签“Switch Language”。

结果

该按钮名称以德语和英语进行组态。 与当前运行语言对应的按钮名称显示在运行系统中。 

参见

示例： 组态用于语言切换的按钮 (页 2191)
示例： 为每种运行系统语言组态语言切换按钮 (页 2193)

15.5.8.3 示例： 为每种运行系统语言组态语言切换按钮

简介

在本示例中，组态德语的“Sprache umschalten”按钮和英语的“Switch language”按钮。

要求

• 在“项目语言”编辑器中启用了下列语言

– 德语

– 英语

– 意大利语

• 在“运行系统设置 > 语言和字体”(Runtime settings > Language & Font) 编辑器中，已将

所有语言设置为运行系统语言。

• 已创建并打开“Screen_1”画面。
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• 已在画面中创建了下列三个按钮：

– Button_1 的标号为“Deutsch”
– Button_2 的标号为“English”
– Button_3 的标号为“Italiano”

• 巡视窗口已打开。

步骤

1. 选择“Button_1”。
2. 在巡视窗口中，选择“属性 > 事件 > 按压”(Properties > Events > Press)。
3. 在表中单击 <添加函数> (<Add function>)。
4. 选择系统函数“SetLanguage”。
5. 单击“切换”(Switch) 域。

6. 单击  按钮。

7. 选择“运行系统语言”(Runtime language)。 该域将以红色高亮显示。

8. 从下拉列表中选择一个“德语”。

9. 对于其它两个按钮，请重复步骤 1 - 8，并选择对应的运行系统语言。

结果

在运行系统中已组态了三个用于切换语言的按钮。 每个按钮都将切换到其它运行系统语言。 
例如，在运行系统中，单击“英语”(English) 按钮会将运行系统语言切换为英语。

参见

示例： 组态用于语言切换的按钮 (页 2191)
实例：组态多种语言的按钮 (页 2192)

15.6 更换设备

15.6.1 基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

可以针对新设备来使用现有组态，并只需很少的手动工作即可优化这些组态。
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所组态的所有数据都保留在组态数据中。这意味着您无需复制一台设备的各个对象并将它们

复制到另一台设备上。 

原理   
在更换设备时存在以下情况：

• 仅提供新设备支持的功能。仅显示新设备支持的组态数据。

这将影响 
– 配方，

– 画面上的对象，

– 可用的系统函数，

– 可用的通信日志，等等

• 所支持的对象（如画面或变量）的数目在新设备上可能受到限制。如果现有对象的数目

超过新设备上的限制，则这些对象将全部显示。但是，这些对象将在各个编辑器中用颜

色突出显示。在编译项目数据时，会生成一个错误。

在切换到具有较少功能的设备时，需要进行手动后处理。

示例：有限连接数   
如果新设备上所支持的连接数少于组态的连接数，则将用颜色突出显示所有连接。删除

所有过剩连接。

• 更换 HMI 设备后，需检查所组态画面的外观。显示画面的大小发生变化，可能导致画面

对象（如，配方视图和报警视图）的位置和外观变化。 

说明

例如，更换面板并选择一个 PC 站作为新设备时，WinCC Runtime Advanced 将自动移动到 PC 
站下方的项目树中。

说明

精简面板设备更换后的控制器报警  
若要在进行从精简面板到精智面板、移动面板或 WinCC RT Advanced 的设备更换（“设备

视图 > 更改设备”(Device view > Change device)）操作后显示控制器报警（PLC 监视报警、

程序报警或系统报警），需要在“运行系统设置 > 报警 > 控制器报警”(Runtime settings > 
Alarms > Controller alarms) 下为相应连接激活“显示类别”(Display classes) 设置。 
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参见

与设备相关的函数 (页 2197)
示例： 更换设备 (页 2207)
HMI 设备向导的基础知识 (页 2075)
精简面板 (页 2551)
移动面板 (页 2561)
舒适型面板 (页 2566)
WinCC Runtime Advanced (页 2574)
定制连接组态 (页 2196)

15.6.2 定制连接组态

简介

如果更换 HMI 设备，可能会生成以下形式的错误消息“... 在新组态中不支持，将删除”(... are 
not supported in the new configuration and will therefore be removed)。这些报警与设备组

态的连接有关。例如，如果 HMI 设备的接口数目不同，则将触发这些报警。设备更换后，这

些连接将标记为红色。如果要继续使用这些连接，则需更改这些连接的组态。 

操作步骤

1. 打开“设备与网络”(Devices and Networks) 编辑器。 
2. 在网络视图的工具栏中，单击“网络”(Network)。  
3. 将 HMI 设备的接口与 CPU 的接口相连接。 
4. 在“连接”(Connections) 表中，单击网络视图的表格区域。 
5. 选择标记为红色的连接。 
6. 在巡视窗口中的“属性 > 常规 > 接口”(Properties > General > Interface) 中，输入新的接口。 

参见

基本知识 (页 2194)
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15.6.3 与设备相关的函数

15.6.3.1 与设备相关的函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

取决于设备的功能

取决于设备的功能将按以下方式来执行：

• 颜色

当从具有全彩色显示的设备切换到颜色范围较小的设备时，将会自动切换颜色。 
如果手动更改颜色，然后再切换回颜色范围较大的设备，则将保留已减小的颜色范围。

• 字体

设备上所没有的任何已组态字体都会由相似字体或已组态的默认字体所代替。默认字体

取决于所选的设备。 
• 字号

请使用小号 Windows 字体在设备上显示文本。如果使用大号 Windows 字体，则根据显

示屏的大小，文本不会完全显示。

亚洲语言的字符范围要大很多。因此，使用不同的字号对所有设备的存储器要求有着重

要影响。

请在整个项目过程中针对所有大号字符使用相同字体类型，以确保进行有效组态。

• 画面和画面对象

如果更换设备时新设备支持不同于先前设备的分辨率，则可通过几种方式来调整画面。

在“选项 > 设置 > 可视化 > 调整到画面大小”(Options > Settings > Visualization > Fit to 
size screen) 下，将画面大小调整到新设备的画面大小。

参见

基本知识 (页 2194)
画面调整选项 (页 2200)

15.6.3.2 更换设备时的按键分配 (Basic Panels)

简介

可用的设备分别具有不同的功能键。更换设备时，为这些键组态的功能将映射到新设备的可

用功能键。
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功能键映射

屏幕下方的功能键将自左而右映射到新设备。如果新设备的键较少，则不会映射新设备所缺

少的键。

说明

不带 LED 键的 HMI 设备

在工程组态系统中，如果使用不带 LED 键的设备替换之前带有已组态 LED 键的设备，则在

项目数据传送到设备后，运行系统不会启动。 
此时，应在更换设备前删除 LED 键的组态。 

示例：使用 KTP600 Basic 更换 KTP1000 Basic
为 KTP1000 Basic 组态了一个 F2 键功能。使用 KTP600 Basic 更换后，该功能仍由 F2 触发。

如果在 KTP1000 Basic 中使用了 F7，则使用 KTP600 Basic 更换此面板后，该功能将无法再

使用。
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映射控制键和光标键

以下键将映射为新设备上的相同键：

• HELP
• ESC
• ACK
• ENTER
• PAGE UP
• PAGE DOWN

使用全局功能
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• CURSOR UP
• CURSOR DOWN

参见

与设备相关的函数 (页 2197)

15.6.4 根据新设备调整画面

15.6.4.1 画面调整选项 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

在更换设备之前，请选择“调整到画面大小”。在切换具有不同显示分辨率的设备时，调整

大小尤其重要。

对于像图形视图或文本域这样的对象，可以防止根据内容进行对象调整。 

说明

如果用带有纵向格式显示屏的设备来替换带有横向格式显示屏的设备，则对象将发生变形。

例如，显示格式上的差别会导致对象标签被切断，且内容不适合该对象。因此，在更换设备

之后，必须根据新设备对画面进行调整。
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更换设备时的画面调整

在“工具 > 设置 > 可视化 > 调整画面大小”(Tools > Settings > Visualization > Resize screen) 
下，将画面大小调整到新设备的画面大小。

选择以下设置之一：

无（默认设置）

不改变画面比例。画面中的对象保留其位置和大小。此设置可作为检查可能的交换结果的首

选测试方法，因为在来回交换期间没有往返损失。 
如果新设备的显示屏小于旧设备的显示屏，则此选项可能导致对象位于可组态的区域之外。 

适应画面

可根据新的显示屏大小来调整位置和对象大小。将沿 x 轴和 y 轴调整大小。图形和字号将相

应进行调整。 

适应高度

将保留纵横比而将画面调整到新设备的高度。

例如，在用宽屏设备更换显示格式为 4:3 的设备时，可以使用此选项。 

适应宽度

将保留纵横比而将画面调整到新设备的宽度。

例如，在用显示格式为 4:3 的设备替换宽屏设备时，可以使用此选项。 
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任意比例因子

可以选择一个任意比例因子进行画面调整。您可以为 x 轴和 y 轴指定一个因子。 
使用小于 1 的任意比例因子会使对象变形。例如，对象标签可能会被切断，内容可能与对象

不匹配。

因此，在更换设备之后，必须根据新设备对画面进行调整。 

说明

对于具有固定纵横比的对象（如量表、圆），将不会调整纵横比。这些对象将以更换设备之

前的纵横比显示在新设备上。 

参见

指定画面对象的位置 (页 2205)

15.6.4.2 按内容调整对象大小 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

对于某些对象，可以在巡视窗口中指定按相应内容调整大小，例如：

• 文本域：按文本内容调整大小

• I/O 域：按文本内容调整大小

• 符号 I/O 域：按文本内容或文本列表调整大小

• 图形视图：按包含的图形调整大小

按文本和图形对象调整大小

在“选项 > 设置 > 可视化 > 调整画面和画面对象的大小 > 按内容调整大小”(Options > Settings 
> Visualization > Resize screen and screen objects > Fit to content) 下的菜单中，可以禁用

按各个对象自动调整大小。这样会导致根据在“选项 > 设置 > 可视化 > 调整画面和画面对

象的大小”(Options > Settings > Visualization > Resize screen and screen objects) 下指定的

内容来调整对象的比例。

选择不自动调整大小的对象。
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• 如果激活了“针对文本对象禁用调整大小”(Disable 'fit to size' for text objects)，则将在文

本对象属性中忽略自动调整大小。

如果激活了“将画面调整到窗口高度”(Fit screen to window height)，则将根据新设备的

高度来调整文本域以及其它对象的比例。

• 如果激活了“针对图形对象禁用调整大小”(Disable 'fit to size' for graphic objects)，则将

在图形对象属性中忽略自动调整大小。

如果激活了“将画面调整到窗口宽度”(Fit screen to window width)，则将根据新设备的

宽度来调整图形以及其它对象的比例。

说明

这些设置对不能改变大小的画面对象（如报警指示灯或具有固定纵横比的画面对象）不

起作用。 

在以下情况下，“针对文本对象禁用调整大小”(Disable 'fit to size' for text objects) 和“针对

图形对象禁用调整大小”(Disable 'fit to size' for graphic objects) 不起作用：

- 已激活“调整画面和画面对象的大小 > 否”(Resize screen and screen objects > None)。
- 已激活“将画面调整到窗口宽度和高度”(Fit screen to window width and height)，并且新

设备具有与现有设备相同的分辨率。

- 已激活“将画面调整到窗口高度”(Fit screen to window height)，并且新设备具有与现有设

备相同的分辨率。

- 已激活“将画面调整到窗口宽度”(Fit screen to window width)，并且新设备具有与现有设

备相同的分辨率。 
- 已选择了“调整画面和画面对象的大小 > 否”(Resize screen and screen objects > None) 以
及位置“左上角”(Top left)，这意味着不需要再进行调整。
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示例

下图以带有两个对齐的按钮的图形对象为例，显示了自动调整大小的效果：

① 初始情况： 
• 在图形对象上对齐两个按钮。

• 在“显示 > 调整大小”(Display > Sizing) 下图形对象的对象属性中，激活“调整对

象大小以适合图形”(Fit object size to graphic) 或“调整对象大小以适合图

形”(Adjust object size to graphic) 选项。

② 选项 1：在切换 HMI 设备后，将保持图形对象的原始属性。

• 在“适合对象大小”(Size adaptation of objects) 下的设置中，取消激活“对图形

对象禁用“适合大小””(Disable 'fit to size' for graphical objects) 选项。

结果：在切换 HMI 设备后，图形对象将保持其原始大小。按钮未对齐。 
③ 选项 2：在切换 HMI 设备后，图形对象将相对于新画面的分辨率放置。

• 在“适合对象大小”(Size adaptation of objects) 下的设置中，激活“对图形对象

禁用“适合大小””(Disable 'fit to size' for graphical objects) 选项。

“调整图形以适合对象大小”(Fit graphic to object size) 选项将在图形对象的对象属性

中自动激活。甚至在切换 HMI 设备后，这两个按钮也会在图形对象上完全对齐。 

参见

指定画面对象的位置 (页 2205)
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15.6.4.3 指定画面对象的位置 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

可通过各种方式按照新设备来调整画面对象的位置。

选择位置

在“选项 > 设置 > 可视化 > 调整到画面大小 > 选择位置”(Options > Settings > Visualization 
> Fit to size screen > Select position) 下的菜单中，按照新设备来调整画面对象的位置。

示例

以下选项可将对象与上面左边缘对齐。

以下对象可将对象在画面上居中。

参见

画面调整选项 (页 2200)
按内容调整对象大小 (页 2202)
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15.6.5 示例：更换设备

15.6.5.1 示例：步骤概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

下面的示例说明了如何用 TP1500 Comfort PRO 更换 KTP700 Basic 7" PN。

步骤概述

更换设备时的步骤如下：

1. 根据新设备调整画面

2. 更换设备

参见

示例： 调整画面 (页 2206)
示例： 更换设备 (页 2207)

15.6.5.2 示例： 调整画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

更换设备之前，对画面进行调整。由于显示格式不同，因此需要进行画面调整。

KTP700 Basic 的显示格式为 800 x 480 像素，而 TP1500 Comfort PRO 的显示格式为 1366 
x 768 像素。 

要求

• 项目已经打开。

• 在项目中使用 KTP700 Basic 7'' PN 设备。

调整画面

1. 打开“选项 > 设置”(Options > Settings) 菜单。

2. 单击“可视化 > 调整画面大小”(Visualization > Resize screen)。
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3. 激活“适应高度”(Fit to height)。

4. 选择“针对文本对象禁用调整大小”(Disable fit to size for text objects)。
5. 选择“针对图形对象禁用调整大小”(Disable fit to size for graphical objects)。

结果

为准备更换设备而进行了画面调整。 

参见

示例：步骤概述 (页 2206)
示例： 更换设备 (页 2207)

15.6.5.3 示例： 更换设备 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

下面的示例说明了如何更换设备 

要求

• 已创建和打开一个项目。

• 在项目中使用 KTP700 Basic 7'' PN 设备。

步骤

1. 在项目导航中双击“设备和网络”(Devices & Networks)。将打开该编辑器。

2. 单击“KTP700 Basic PN”设备。

3. 在设备快捷菜单中，选择“更改设备/版本”(Change Device/Version)。随即打开一个对话框。
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4. 选择 TP1500 Comfort PRO 设备。

5. 在“版本”(Version) 下，选择适合组态的 HMI 设备版本的匹配映像。
在更改映像时，新映像会与随后的下载内容一起自动传送到目标系统中。在此步骤过程中，会
删除所有运行系统文件。 
可在“兼容性信息”(Compatibility information) 中找到有关硬件差别的详细信息。

6. 单击“确定”(OK)。将开始设备更换。

结果

已更换项目中使用的 KTP700 BASIC 设备。正在使用 TP1500 Comfort PRO 设备。 
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参见

示例：步骤概述 (页 2206)
更新操作系统 (页 2529)
更改运行系统版本 (页 2260)
在设备版本之间更改 (页 2259)
基本知识 (页 2194)
示例： 调整画面 (页 2206)

15.7 在设备和编辑器之间进行复制

15.7.1 基础知识

15.7.1.1 基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

在 HMI 设备内复制和粘贴     
在 HMI 设备中可以对诸如显示对象进行复制并粘贴。如果已在编辑器中创建了该对象，那

么会根据下列原理在插入对象名称时自动加上编号：

• “<Object_name>_1”被重命名为“<Object_name>_2”。
• “<Object_name>_2”被重命名为“<Object_name>_3”。

使用全局功能
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在 HMI 设备之间进行复制和粘贴

还可以在 HMI 设备之间进行复制和粘贴。如果已经存在同名对象，则可以有以下几种选择：

说明

此基本规则的例外情况

对于从公共报警类别生成的报警类别，其复制和粘贴操作的处理方式不同于此基本规则。在

同一项目中，如果目标 HMI 设备中已存在所复制的报警类别，则不执行“粘贴”命令。

复制用户定义的文件夹   
可以为编辑器创建用户自定义的文件夹，例如，HMI 变量、画面等。

可以复制用户定义的文件夹并将它们粘贴到其它 HMI 设备中。用户定义的文件夹中所包含

的对象可能超出适用于其它 HMI 设备的限制，例如受支持画面的数量。粘贴完毕后，将显

示所有的对象。在编译项目数据时，会显示一个错误。

无法复制系统文件夹。 

参见

不受支持的对象和功能 (页 2212)
复制具有链接对象的对象 (页 2214)
自动复制链接对象 (页 2214)

使用全局功能
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复制画面 (页 2218)
基础知识 (页 2220)

15.7.1.2 复制和粘贴选项 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

复制和粘贴选项  
复制和粘贴个别对象可简化组态。 
WinCC 提供了大量选项可用于复制和粘贴对象。

快捷菜单

要使用快捷菜单复制和粘贴对象，请按以下步骤操作：

1. 选择一个对象（例如，按钮）。

2. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
3. 移动鼠标光标以将其定位在画面上要粘贴该按钮的位置。

4. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。
该按钮将与已定义的所有属性一起粘贴。

拖放

要拖放对象，请按以下步骤操作： 
1. 单击设备项目树中的“画面 > Start”(Screens > Start）。

2. 将 Start 画面拖放到另一个设备的“画面”(Screens) 文件夹中。

3. 如果另一台设备已包含同名的画面，则将出现一个对话框。

4. 选择替换还是重命名现有画面。 

15.7.1.3 不支持的对象和功能 (Professional) (RT Professional)

简介 
复制对象后，其所有属性及设置均会传送到目标 HMI 设备。

使用全局功能
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不支持的对象     
无法粘贴目标 HMI 设备中不支持的对象。

说明

在复制包含目标 HMI 设备不支持的对象的画面时，对象将保留在背景中。再次复制该画面

且新设备支持这些对象时，它们将再次显示出来。

无效对象

将以下对象粘贴到目标 HMI 设备中后，它们将变为无效：

• 不存在于目标 HMI 设备中的被引用对象。

• 具有目标 HMI 设备中不支持的设置的对象。

• 已为对象组态的系统函数以及目标 HMI 设备中不支持的系统函数。

无效对象以彩色编码突出显示。选择一个受支持的对象或创建一个新对象。如果保留无效对

象，则在编译项目数据时会显示错误。

颜色和字体         
HMI 设备在不同程度上支持颜色和字体。粘贴不支持的颜色和字体后，它们将由受支持的颜

色和字体所替换。如果将同一对象粘贴回源 HMI 设备中，原始设置将再次变为激活状态。 

15.7.1.4 不受支持的对象和功能 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介 
复制对象后，其所有属性及设置均会传送到目标 HMI 设备。

不支持的对象     
无法粘贴目标 HMI 设备中不支持的对象。

说明

在复制包含目标 HMI 设备不支持的对象的画面时，对象将保留在背景中。再次复制该画面

且新设备支持这些对象时，它们将再次显示出来。

使用全局功能
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无效对象

将以下对象粘贴到目标 HMI 设备中后，它们将变为无效：

• 不存在于目标 HMI 设备中的被引用对象。

• 具有目标 HMI 设备中不支持的设置的对象。

• 已为对象组态的系统函数以及目标 HMI 设备中不支持的系统函数。

无效对象以彩色编码突出显示。选择一个受支持的对象或创建一个新对象。如果保留无效对

象，则在编译项目数据时会显示错误。

颜色和字体         
HMI 设备在不同程度上支持颜色和字体。粘贴不支持的颜色和字体后，它们将由受支持的颜

色和字体所替换。如果将同一对象粘贴回源 HMI 设备中，原始设置将再次变为激活状态。 

报警类别

仅启用某些已启用的报警类别。 
例如，在 Project_1 的全局画面中组态一个报警窗口时，需要将该报警窗口复制并粘贴到 
Project_2 中的全局画面中。 
粘贴后，仅那些已启用的报警类别才会启用。 
这种特性适用于以下显示对象：  
• “报警窗口”

• “报警指示器”

• “报警视图”

参见

基础知识 (页 2209)
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15.7.2 复制和粘贴

15.7.2.1 复制具有链接对象的对象 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

在下列情况下，一个对象会链接到另一对象，例如：

• 为某报警指定一个变量作为触发变量。

该报警即为对象，变量则为链接的对象。

• 为某外部变量指定一个连接。

该变量即为对象，连接则为链接的对象。

在复制和粘贴期间，对象始终完全插入。是否粘贴链接的对象取决于将其插入所用的命令。

简单粘贴    
不复制链接的对象。在目标 HMI 设备中，传送和处理链接的对象的方式如下：

• 如果存在同名对象，则使用现有对象及其设置。

• 如果不存在同名对象，则显示对象的名称。该对象将变为无效。

对于某些对象，在简单粘贴期间会自动粘贴链接的对象。

参见

自动复制链接对象 (页 2214)
基础知识 (页 2209)

15.7.2.2 自动复制链接对象 (Basic Panels)

复制链接的对象     
下表列出了在简单粘贴中将自动粘贴哪些对象的链接对象。

对象 链接的对象

画面 模板

符号 I/O 域 文本列表
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对象 链接的对象

图形 I/O 域 图形列表

图形视图 图形

变量 报警

记录变量 1)

周期

日志 1) 记录变量 1)

配方元素 文本列表

调度程序 触发器

1) 仅适用于第二代精简面板

参见

复制具有链接对象的对象 (页 2214)
基础知识 (页 2209)
基础知识 (页 2220)

15.7.2.3 自动复制链接对象 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

复制链接的对象   
下表显示了在简单粘贴期间会自动粘贴哪些对象的链接对象。

对象 链接的对象

画面 周期

模板

符号 I/O 域 文本列表

图形 I/O 域 图形列表

图形视图 图形

变量 报警

记录变量

周期

日志 记录变量

记录变量 日志类型

使用全局功能
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对象 链接的对象

配方元素 文本列表

调度程序 触发器

15.7.2.4 复制带有 HMI 连接的 HMI 设备

如果要将带有 HMI 连接的 HMI 设备复制到 CPU 中，则新 HMI 设备中的 HMI 连接不会自动

连接同名的现有 PLC。本规则同样适用于项目内和项目间的复制操作。 

完成 HMI 连接的组态

要在新的 HMI 设备中通过 HMI 变量访问 PLC 变量，请按以下步骤操作： 
1. 打开“设备和网络”(Devices & Networks) 编辑器。

2. 将新的 HMI 设备连接到指定网络中。 
3. 打开连接表。  
4. 选择新 HMI 设备的 HMI 连接。  
5. 在“伙伴”(Partner) 下，选择所需的 PLC。

说明

如果在复制  HMI 设备和完成连接时，编译新的 HMI 设备或连接其它 PLC 变量，则在某些情

况下同一个 PLC 可能会创建多个 HMI 连接。连接  HMI 变量与 DB 数组元素时，更是如此。 

15.7.2.5 复制带有用户数据类型的相关画面对象

简介

如果将一个画面对象从使用了用户数据类型的画面中复制到未使用用户数据类型的画面，则

目标画面中的变量引用将显示为带有前 “@NOP::”。 

互连用户数据类型

要在 Runtime 中进行变量引用，则需将一个用户数据类型互连到目标画面中。之后，可删

除目标画面与用户数据类型间的互连。

使用全局功能
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15.7.2.6 从详细视图拖放 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

简介

可以通过一些简单的操作来提高组态效率。 下面为一些高效组态的示例。

将对象从详细视图粘贴到画面

可以在各编辑器之间拖动详细视图中的对象。 

粘贴符号 I/O 域
1. 打开一个画面。

2. 在项目树中单击“文本和图形列表”(Text and graphics lists)。 所有现有文本和图形列表将显
示在详细视图中。

3. 单击详细视图中的文本列表，例如，“Textlist1”。
4. 将文本列表从详细视图拖放到画面。 符号 I/O 域已创建并连接到文本列表“Textlist1”。

粘贴符号 I/O 域
1. 打开一个画面。

2. 在项目树中单击“文本和图形列表”(Text and graphics lists)。 所有现有文本和图形列表将显
示在详细视图中。

3. 单击详细视图中的图形列表，例如，“Graficlist1”。
4. 将图形列表从详细视图拖放到画面中。 图形 I/O 域已创建并连接到图形列表“Graficlist1”。

粘贴 I/O 域
1. 打开一个画面。

2. 在项目树种单击“HMI 变量”编辑器。 所有现有 HMI 变量将显示在详细视图中。

3. 单击详细视图中的 HMI 变量，例如，“Tag1”。
4. 将 HMI 变量从详细视图拖放到画面。 I/O 域已创建并连接到 HMI 变量“Tag1”。

使用全局功能
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15.7.2.7 复制画面 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT 
Unified)

简介     
可从“画面”(Screens) 文件夹复制一个或多个画面，并将它们粘贴到其它 HMI 设备的“画

面”(Screens) 文件夹中。

显示内容的类型和大小         
对于带有按键的 HMI 设备，可用按键均自动显示在画面中。 在 HMI 设备之间复制画面后，

可以显示或隐藏按键；并不传送为功能键所组态的函数。

如果画面在目标 HMI 设备中的空间小于它在源 HML 设备中的空间，则可以调整现有对象的

大小及彼此之间的距离。 

自动调整对象的大小

1. 在菜单中选择“选项 > 设置 > 可视化 > 调整画面和画面对象的大小”(Options > Settings > 
Visualization > Resize screen and screen objects)。

2. 例如，激活“适应高度”(Fit to height)。

参见

基础知识 (页 2209)

15.7.2.8 在 HMI 设备内复制配方 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

“配方”编辑器

可以在每个表中复制配方、配方元素和配方数据记录。 还可以将配方元素复制到其它配方。 
仅 WinCC Runtime Professional：可以将配方视图元素复制到其它配方视图。 如果已存在同

名配方视图元素，将显示冲突对话框。 可以选择替换或重命名该配方元素。 可以将配方元

素复制到“配方视图”编辑器中“元素”选项卡的第一个空行。 
如果其它配方包含相同数量的配方元素，可以将配方数据记录复制到其它配方。 如果数据

类型不同，可将值复制到目标数据记录，但会为此记录分配错误标志。
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“变量”编辑器

可以将变量拖放到“变量”列中的某个配方元素。 该变量链接到配方元素。 如果已链接了

变量，将生成错误消息。

“画面”编辑器

如果将配方拖放到画面，将创建一个新配方显示并将其链接到该配方。 

15.7.2.9 运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 (RT Professional, RT Advanced, 
Panels, Comfort Panels)

概述   
下表列出了运行系统高级版和面板与运行系统专业版中各种功能的可用性。

WinCC 中的功能 运行系统高级版和面板 运行系统专业版

日志 有

数据日志

报警日志

有

数据日志

压缩日志

报警日志

调度程序 有 有

用户管理 有 有

画面 有 有

设置 有 有

全局元素 有 无

报警 有

报警指示器

报警窗口

报警视图

有

比运行系统高级版和面板中功能更

多的报警视图

菜单和工具栏 无 有

报表 有

使用“PrintReport”系统函数打印输

出

有

使用打印作业和调度程序进行打印

输出

配方 有 来自 WinCC V6.2 的用户归档

使用全局功能
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WinCC 中的功能 运行系统高级版和面板 运行系统专业版

脚本 有

VBS
有

VBS
C

结构 有 有

文本和图形列表 有 有

变量 有 有

连接 有

不同的通讯驱动程序

有

不同的通讯驱动程序

模板 有 无

周期 有 有

15.7.3 在运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间进行复制和粘贴

15.7.3.1 基础知识

简介

可以在不同版本的运行系统之间复制和粘贴项目数据，如画面、对象和变量。 

属性和设置  
两种运行系统都支持的对象可具有不同的属性和设置。 在复制和粘贴过程中，将具有以下

差别：

• 不显示目标 HMI 设备部支持的属性。

• 将为仅由目标 HMI 设备支持的属性指定默认设置。

• 目标 HMI 设备不支持的设置不会由默认设置取代。

如果将对象复制回源 HMI 设备而不手动更改目标 HMI 设备中的设置，则将重新激活在源 HMI 
设备中 初设置的所有属性和设置。
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不支持的事件和动画

在将对象粘贴到不同的运行系统中时，可能会发生以下情况：

• 目标 HMI 设备不支持所复制对象的事件或动画。

为所复制对象组态的事件或动画不会显示在目标 HMI 设备中。

• 所复制对象的事件或动画仅受目标 HMI 设备支持。

• 所复制对象的某些事件和动画不受目标 HMI 设备支持。

为所复制对象组态的但不受目标 HMI 设备支持的事件或动画不会显示在目标 HMI 设备上。

• 所复制对象的某些事件和动画仅受目标 HMI 设备支持。

如果将同一对象复制回源 HMI 设备，则将重新激活 初设置的所有事件和动画。 

参见

自动复制链接对象 (页 2214)
复制时的限制 (页 2222)
运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 (页 2219)
结构元素 (页 2230)
对象 (页 2245)
运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别  (页 2248)
运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 (页 2249)
复制变量 (页 2227)
基础知识 (页 2209)

15.7.3.2 系统函数

支持的系统函数

运行系统高级版和面板以及运行系统专业版支持以下系统函数：

• ActivateScreen
• IncreaseTag
• InvertBit
• InvertBitInTag
• InverseLinearScaling
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• LinearScaling
• ResetBit
• ResetBitInTag
• SetBit
• SetBitInTag
• SetTag
• StopRuntime
• DecreaseTag
• ShowLogonDialog
运行系统高级版和面板还支持其它系统函数。

参见

画面对象 (页 2224)

15.7.3.3 复制时的限制

运行系统间的差别

某些函数仅在一个运行系统中受支持。 某些功能在两个运行系统中都受支持，但具有不同

的概念。 您不能在两个运行系统之间复制和粘贴这些函数。

仅由运行系统高级版和面板支持的功能

• 模板

• 全局元素

不能将这些函数复制到运行系统专业版。

仅在运行系统专业版中受支持的功能

• 菜单和工具栏

• C 脚本

不能将这些函数复制到运行系统高级版和面板。
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具有不同概念的函数

• 组态

• 配方

不能在运行系统之间复制这些函数。 

参见

基础知识 (页 2220)

15.7.3.4 画面中的对象

简介 
在从画面复制对象并将其粘贴到其它画面时，该对象将插到画面中的同一位置。

文本和图形列表

在复制带有文本列表的符号 I/O 域或带有图形列表的图形 I/O 域，并将其粘贴到其它运行系

统中时，将把文本列表或图形列表复制到目标 HMI 设备。

复制报表中的对象

可以将画面中支持的对象从报表复制到画面中。 不支持的设置将由支持的设置取代。 在将

已复制的对象复制回报表中时，更改的设置保持激活状态。

配方视图和报警视图

“配方视图”对象和“报警视图”对象在概念上相差很大，不能在两个运行之间复制和粘贴

这些对象。 

参见

画面对象 (页 2224)
运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 (页 2226)
对象 (页 2245)

使用全局功能

15.7 在设备和编辑器之间进行复制

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2223



15.7.3.5 画面对象

支持的对象

下表列出了各运行系统支持的画面内的对象：

表格 15-13 基本对象

对象 Runtime Advanced 和面板 Runtime Professional
直线 支持 支持

折线 支持 支持

多边形 支持 支持

椭圆 支持 支持

椭圆扇形 不支持 支持

扇形 不支持 支持

椭圆弧 不支持 支持

圆弧 不支持 支持

圆 支持 支持

矩形 支持 支持

连接器 不支持 支持

文本域 支持 支持

图形视图 支持 支持

管道 不支持 支持

双 T 形管 不支持 支持

T 形管 不支持 支持

管道弯头 不支持 支持

表格 15-14 元素

对象 Runtime Advanced 和面板 Runtime Professional
I/O 域 支持 支持

可编辑的文本域 不支持 支持

列表框 不支持 支持

组合框 不支持 支持

按钮 支持 支持

使用全局功能

15.7 在设备和编辑器之间进行复制

可视化过程

2224 系统手册, 11/2022, 在线文档



对象 Runtime Advanced 和面板 Runtime Professional
日期/时间域 支持 不支持

圆形按钮 不支持 支持

符号 I/O 域 支持 支持

图形 I/O 域 支持 支持

棒图 支持 支持

开关 支持 不支持

符号库 支持 支持

滑块 支持 支持

滚动条 不支持 支持

复选框 不支持 支持

选项按钮 不支持 支持

量表 支持 支持

时钟 支持 支持

磁盘空间视图 不支持 支持

填充状况 支持 不支持

有效范围名称 支持 不支持

有效范围名称 (RFID) 支持 不支持

有效范围信号 支持 不支持

区域名称 支持 不支持

区域信号 支持 不支持

表格 15-15 控件

对象 Runtime Advanced 和面板 Runtime Professional
画面窗口 不支持 支持

趋势视图 支持 不支持

用户视图 支持 支持

HTML 浏览器 支持 支持

打印作业/脚本诊断 不支持 支持

Sm@rtClient 视图 支持 不支持

监控表 支持 不支持

配方视图 支持 支持
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对象 Runtime Advanced 和面板 Runtime Professional
报警视图 支持 支持

f(x) 趋势视图 支持 支持

f(t) 趋势视图 不支持 支持

表格视图 不支持 支持

数值表 不支持 支持

系统诊断视图 支持 支持

媒体播放器 不支持 支持

通道诊断视图 不支持 支持

PLC 代码视图 支持 支持

GRAPH 概览 支持 支持

ProDiag 概览 支持 支持

条件分析视图 支持 支持

摄像机视图 支持 不支持

PDF 视图 支持 不支持

参见

报表中的对象 (页 2247)
计划任务的事件 (页 2251)
结构数据类型和属性  (页 2231)
变量数据类型和属性 (页 2228)
系统函数 (页 2221)

15.7.3.6 连接

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别

通信驱动程序

有关两个运行系统中可能具有的通信驱动程序的信息，请参阅通信手册。 运行系统高级版

和面板以及运行系统专业版支持不同的通信驱动程序。 两个运行系统没有公共通信驱动程序。
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区域指针

运行系统专业版中不支持区域指针。 

参见

画面中的对象 (页 2223)
基础知识 (页 2220)
复制连接  (页 2227)

复制连接 

简介

可在“连接”(Connections) 编辑器中复制连接，然后将其粘贴到另一个运行系统的“连

接”(Connections) 编辑器中。

集成连接

可在网络视图中的“设备和网络”(Devices & networks) 下创建集成连接。 “连
接”(Connections) 编辑器中将显示一个集成连接。 但是，您不能在“连接”(Connections) 编
辑器中对该集成连接进行编辑。 在“连接”(Connections) 编辑器中进行复制并粘贴到其它运

行系统的任何集成连接在目标 HMI 设备中都将失效，因为它缺少通信伙伴。 您只能在目标

设备的网络视图中对复制的集成连接进行编辑。 

参见

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 (页 2226)

15.7.3.7 复制变量

简介

可在“变量”(Tags) 编辑器中复制变量，然后将其粘贴到另一个运行系统的“变量”(Tags) 编
辑器中。

不支持的数据类型

如果您复制数据类型在另一个运行系统中受不支持的变量，则该数据类型将变为无效。
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记录变量

如果已将变量链接到一个记录变量，则此记录变量将连同该变量一起复制到目标 HMI 设备。 
必须向数据日志分配一个记录变量。 如果目标 HMI 设备中没有相应数据日志，则将创建一

个新日志。

报警

为某个变量组态的任何模拟量或数字量报警都将连同该变量一起复制到目标 HMI 设备。

系统变量

系统变量仅在运行系统专业版中受支持。 

参见

基础知识 (页 2220)
变量数据类型和属性 (页 2228)
离散量报警  (页 2234)
模拟量报警 (页 2235)
归档变量 (页 2241)

15.7.3.8 变量数据类型和属性

数据类型

下表列出了各运行系统支持的数据类型。

数据类型 运行系统高级版和面板 运行系统专业版

Boolean 支持 支持

Byte (Signed Byte) 支持 支持

UByte (Unsigned Byte) 支持 支持

Short (Signed Int) 支持 支持

UShort (Unsigned Int) 支持 支持

Long (Signed Long) 支持 支持

ULong (Unsigned Long) 支持 支持
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数据类型 运行系统高级版和面板 运行系统专业版

Float 支持 支持

Double 支持 支持

String 支持 支持

UString (Unicode String) 不支持 支持

Raw (Raw Data Type) 不支持 支持

Ref (Text Reference) 不支持 支持

Date Time 支持 支持

属性

运行系统高级版和面板以及运行系统专业版支持以下属性：

• 地址

• 内容（注释）

• 连接

• 控制变量

• 数据类型

• 长度

• 限值：

– 上限错误

– 生成上限错误模拟量报警

– 上限警告

– 生成上限警告模拟量报警

– 低

– 生成下限警告模拟量报警

– 下限错误

– 生成下限错误模拟量报警

• 线性转换

• 名称

• HMI 设备结束值

• HMI 设备起始值

• PLC 结束值
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• PLC 起始值

• 起始值

参见

画面对象 (页 2224)

15.7.3.9 结构

结构元素

简介

可在“结构”(Structures) 编辑器中复制结构元素，然后将其粘贴到另一个运行系统的“结

构”(Structures) 编辑器中。

不支持的数据类型

如果您复制数据类型在另一个运行系统中受不支持的结构元素，则该数据类型在“结

构”(Structure) 编辑器中将变为无效。 

参见

结构类型 (页 2230)
结构数据类型和属性  (页 2231)
基础知识 (页 2220)

结构类型

简介 
可在“结构”(Structures) 文件夹中复制结构类型，然后将其粘贴到另一个运行系统的“结

构”(Structures) 文件夹中。

不支持的控制器类型

由于两个运行系统都不支持任何控制器类型，因此控制器类型在目标 HMI 设备中将无效。
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设备系列

复制时，将根据目标 HMI 设备对设备系列进行调整。例如，如果将某个结构类型从运行系

统高级版和面板复制到运行系统专业版，则“SmartCE”项会自动变为“SCADA”。

内部和外部变量类型

在 Runtime Advanced 和面板中，一个结构类型可能只包含内部数据类型或只包含外部数据

类型。在运行系统专业版中，一个结构类型可同时包含内部和外部数据类型。

如果将包含内部和外部数据类型的结构类型从 Runtime Professional 复制到 Runtime 
Advanced 和面板，则所有内部变量都变为无效。由于两个运行系统都不支持通信对等伙伴，

因此所有外部数据类型也都变为无效。 

参见

结构元素 (页 2230)

结构数据类型和属性 

数据类型

下表列出了各运行系统支持的数据类型。

数据类型 运行系统高级版和面板 运行系统专业版

Boolean 支持 支持

Byte (Signed Byte) 支持 支持

UByte (Unsigned Byte) 支持 支持

Short (Signed Int) 支持 支持

UShort (Unsigned Int) 支持 支持

Long (Signed Long) 支持 支持

ULong (Unsigned Long) 支持 支持

Float 支持 支持

Double 支持 支持

String 支持 支持

UString (Unicode String) 不支持 支持

Raw (Raw Data Type) 不支持 支持
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数据类型 运行系统高级版和面板 运行系统专业版

Ref (Text Reference) 不支持 支持

Date Time 支持 不支持

属性

运行系统高级版和面板以及运行系统专业版支持以下属性：

结构类型：

• 注释：内容

• 名称

• 控制器类型

• 设备系列

结构元素：

• 注释：内容

• 数据类型

• 长度

• 线性转换

• 名称

• HMI 设备结束值

• HMI 设备起始值

• PLC 结束值

• PLC 起始值

• 上限错误

• 下限错误

• 起始值

• 位偏移

• 偏移

参见

画面对象 (页 2224)

使用全局功能

15.7 在设备和编辑器之间进行复制

可视化过程

2232 系统手册, 11/2022, 在线文档



15.7.3.10 报警

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 

画面中支持的对象

在运行系统高级版和面板中，可以为画面报警显示组态以下对象：

• 报警视图

• 报警窗口

• 报警指示器

在运行系统专业版中，只能组态报警视图。

两个运行系统中报警视图的概念有很大的不同，因此不能在这两个运行系统之间复制报警视

图。

报警文本块

报警块仅在运行系统专业版中受支持。 

参见

离散量报警  (页 2234)
模拟量报警 (页 2235)
控制器报警和系统报警 (页 2237)
报警类别 (页 2237)
报警组  (页 2238)
基础知识 (页 2220)
基础知识 (页 2209)
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离散量报警 

简介

可在“报警”(Alarms) 编辑器中的“数字量报警”(Discrete alarms) 选项卡上复制数字量报警，

然后将其粘贴到另一个运行系统。 将含有已组态数字量报警的变量粘贴到“变量”(Tags) 编
辑器也会自动将相应数字量报警粘贴到“报警”(Alarms) 编辑器。

支持的属性

运行系统高级版和面板以及运行系统专业版支持以下属性：

• ID
• 报警类别

• 报警组

• 确认： 变量

• 确认：位

• 工具提示

• 触发： 变量

• 触发：位

• 事件文本

报警编号

复制时，目标 HMI 设备中尚不存在的报警编号将不发生变化地进行传送。 如果报警编号已

存在，则将自动分配下一个空闲编号以作为该数字量报警的报警编号。

工具提示

将超过 255 个字符的工具提示复制到运行系统专业版会使整个工具提示无效。
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事件文本

事件文本显示在巡视窗口的以下对话框中：

• 运行系统高级版和面板：

“属性 > 属性 > 常规 > 设置 > 事件文本”(Properties > Properties > General > Settings > 
Event text)

• 运行系统专业版：

“属性 > 属性 > 文本 > 设置 > 事件文本”(Properties > Properties > Texts > Settings > Event 
text)

事件文本将复制到相应对话框中并带有数据所有格式。

事件文本将变为无效：

• 如果将超过 254 个字符的事件文本复制到运行系统高级版和面板。

• 如果将含有动态参数的事件文本复制到运行系统高级版和面板。

• 如果将含有运行系统高级版和面板中的文本列表的事件文本复制到运行系统专业版。

参见

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别  (页 2233)

模拟量报警

简介

可在“报警”(Alarms) 编辑器中的“模拟量报警”(Analog alarms) 选项卡上复制模拟量报警，

然后将其粘贴到另一个运行系统。 将含有已组态模拟量报警的变量粘贴到“变量”(Tags) 编
辑器也会自动将相应模拟量报警粘贴到“报警”(Alarms) 编辑器。

支持的属性

运行系统高级版和面板以及运行系统专业版支持以下属性：

• 报警编号“ID”
• 事件文本

• 报警类别

• 报警组

• 工具提示
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• 触发： 变量

• 延迟

• 限值

• 触发模式

• 同步限值

• 滞后模式

• 滞后

• 百分比值滞后

报警编号“ID”
复制时，目标 HMI 设备中尚不存在的报警编号将不发生变化地进行传送。 如果报警编号已

存在，则将自动分配下一个空闲编号以作为该模拟量报警的报警编号。

事件文本

事件文本显示在巡视窗口的以下对话框中：

• 运行系统高级版和面板：

“属性 > 属性 > 常规 > 设置 > 事件文本”(Properties > Properties > General > Settings > 
Event text)

• 运行系统专业版：

“属性 > 属性 > 文本 > 设置 > 事件文本”(Properties > Properties > Texts > Settings > Event 
text)

事件文本将复制到相应对话框中并带有数据所有格式。

事件文本将变为无效：

• 如果将超过 254 个字符的事件文本复制到运行系统高级版和面板。

• 如果将含有动态参数的事件文本复制到运行系统高级版和面板。

• 如果将含有运行系统高级版和面板中的文本列表的事件文本复制到运行系统专业版。

工具提示

将超过 255 个字符的工具提示复制到运行系统专业版会使整个工具提示无效。
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延迟

如果将带有“分钟”(Minute) 或“小时”(Hour) 单位的延迟从运行系统专业版复制到运行系统

高级版和面板，则该设置将变为无效。 

参见

复制变量 (页 2227)
运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别  (页 2233)

控制器报警和系统报警

控制器报警

由于控制器报警是在控制器中组态的，因此不能复制控制器报警。

系统报警

由于系统报警取决于 HMI 设备，因此不能复制系统报警。 

参见

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别  (页 2233)

报警类别

简介

可在“报警”(Alarms) 编辑器中的“报警类别”(Alarm classes) 选项卡上复制报警类别，然后

将其粘贴到另一个运行系统。

预定义的报警类别

不能删除和粘贴预定义的报警类别。

日志

在运行系统高级版和面板中，可以组态用于存储报警的归档。 在运行系统专业版中，可以

指定是否为某个报警类别的每个报警来记录报警。 
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复制过程中，将按下列方式实现记录规格：

• 从运行系统高级版和面板复制到运行系统专业版：

如果已在运行高级版和面板中创建日志，则在运行系统专业版中激活“日志”(Log)。
如果未在运行高级版和面板中创建日志，则在运行系统专业版中禁用“日志”(Log)。

• 从运行系统专业版复制到运行系统高级版和面板：

如果在运行系统专业版中激活了“日志”(Log)，则需要在运行系统高级版和面板中指定日

志。

如果在运行系统专业版中禁用了“日志”(Log)，则需要在运行系统高级版和面板中指定 <
无日志> (<No log>) 项。

闪烁

不复制闪烁行为的设置。 

参见

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别  (页 2233)

报警组 

复制和粘贴

可在“报警”(Alarms) 编辑器中的“报警组”(Alarm groups) 选项卡上复制报警组，然后将其

粘贴到另一个运行系统。

来自报警类别的报警组

来自报警类别的报警组仅在运行系统专业版中受支持，不能将其复制并粘贴到运行系统高级

版和面板中。
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层次结构

报警组的层次结构仅在运行系统专业版中受支持。 在运行系统之间进行复制时，层次结构

顺序如下：

• 从运行系统高级版和面板复制到运行系统专业版

如果将某个报警组复制到“报警”(Alarms) 编辑器的“报警组”(Alarm groups) 选项卡上，

则无论现有的报警组如何都将插入该报警组。

如果将某个报警组复制到含有现有报警组的行中，则该报警组将作为该层次结构下属的

一个报警组插入。

• 从运行系统专业版复制到运行系统高级版和面板

层次结构无法在运行系统高级版和面板中显示。 所有层级中的报警组都相互独立的插入。

报警组的 ID
复制时，目标 HMI 设备中尚不存在的报警编号将不发生变化地进行传送。

参见

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别  (页 2233)

15.7.3.11 日志

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别

日志

两个运行系统都支持数据日志。 可以在两个运行系统之间复制和粘贴报警日志和压缩日志。

属性

运行系统高级版和面板以及运行系统专业版支持以下属性：

数据日志

• 名称

• 注释

• 存储位置
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记录变量

• 名称

• 过程变量

• 触发器

• 记录周期

• 上限

• 下限

• 注释

事件

不能在运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间复制已组态的事件。 

参见

数据日志  (页 2240)
归档变量 (页 2241)
基础知识 (页 2220)

数据日志 

复制和粘贴

可在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中的“数据日志”(Data log) 选项卡上复制数据日志，

然后将其粘贴到另一个运行系统。 该数据日志中包含的所有记录变量都将自动包括进来。 

参见

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 (页 2239)
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归档变量 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可在“历史数据”(Historical Data) 编辑器中的“数据日志”(Data log) 选项卡上复制记录变量，

然后将其粘贴到另一个运行系统。

另外，还可以在运行系统专业版的“变量”(Tags) 编辑器中复制记录变量，然后将其粘贴到

运行系统高级版和面板中的“历史数据”(Historical Data) 编辑器中。 若要在运行系统专业版

中复制记录变量，请打开“变量”(Tags) 编辑器，然后在上部工作区中选择“报警和日

志”(Alarms & Logs) 选项卡。 在“数据日志”(Data logs) 选项卡的下部工作区中复制所需的记

录日志。

记录变量中使用的变量

将变量复制到目标 HMI 设备时，任何已链接到某个变量的记录变量也将自动复制。 如果目标 
HMI 设备中没有相应数据日志，则将创建一个新日志。 如果复制过多的这种附加数据，则

可能会出现性能问题。

变量的多重记录

从运行系统专业版复制到运行系统高级版和面板时，记录变量的过程变量在以下情况下会变

为无效：

• 在运行系统专业版中记录该变量一次以上。

• 将多个记录变量链接到同一过程变量。

触发器

如果粘贴具有周期的记录 变量，则周期将包括在目标 HMI 设备中。

在运行系统专业版中，可以“因子 x 周期”的形式来组态记录变量的日志周期，例如，两个 1 
小时。 运行系统高级版和面板不支持“因子”(Factor) 属性。 因此，从运行系统高级版和面

板复制到运行系统专业版时，“因子”(Factor) 属性将被设置为默认值“1”。 从运行系统专业

版复制到运行系统高级版和面板时，在运行系统高级版和面板中只能看到周期；将不考虑因

子。 例如，如果从运行系统专业版向运行系统高级版和面板复制“3 x 1h”的周期，则在运行

系统高级版和面板中，将把该周期设置为“1h”。
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从“变量”(Tags) 编辑器复制记录变量

在将记录变量从运行系统专业版中的“变量”(Tags) 编辑器复制到运行系统高级版和面板中的

“历史数据”(Historical Data) 编辑器时，“过程变量”(Process tag) 属性将链接到现有的同名

变量。 如果没有同名变量，则“过程变量”(Process tag) 属性变为无效。 “数据日志”(Data log) 
属性将链接到所选的数据日志。

如果将记录变量从运行系统专业版中的“变量”(Tags) 编辑器复制到另一台 HMI 设备的“变

量”(Tags) 编辑器，则将不会传送“数据日志”(Data log) 属性。

从“历史数据”(Historical Data) 编辑器复制记录变量

如果将记录变量从运行系统高级版和面板中的“历史数据”(Historical Data) 编辑器复制到运

行系统专业版中的“变量”(Tags) 编辑器，则将不会传送“数据日志”(Data log) 属性。

在将记录变量从“历史数据”(Historical Data) 编辑器复制到另一台 HMI 设备的“日志”(Logs) 
编辑器时，“过程变量”(Process tag) 属性将链接到现有的同名变量。 如果没有同名变量，则

“过程变量”(Process tag) 属性变为无效。 “数据日志”(Data log) 属性将链接到所选的数据日

志。

压缩记录变量中使用的记录变量

将在运行系统专业版中的压缩记录变量中使用的记录变量复制到运行系统高级版和面板时，

压缩记录变量的设置也将在后台复制。 如果将过多的这种不必要设置复制到运行系统高级

版和面板，则可能会出现性能问题。 

参见

复制变量 (页 2227)
运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 (页 2239)

15.7.3.12 复制 VB 脚本

VB 脚本中的对象类型、属性和方法

VBS 参考中列出了运行系统高级版和面板以及运行系统专业版所支持的对象、对象类型、属

性和方法。
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粘贴  
您可以

• 使用快捷菜单或从项目树进行拖放

• 将 VB 脚本从一个开放 VB 脚本的代码复制到另一个开放 VB 脚本的代码。

在 VB 脚本中调用的对象

您可以复制 VB 脚本。 目标 HMI 设备中不存在或不支持的对象及其属性将在 VB 脚本中进行

调用。 语法检查报告出错。 纠正无效的对象引用。

在 VB 脚本中调用的变量

如果在复制的 VB 中调用目标 HMI 设备中不存在的变量或仅以不同的数据类型存在的变量，

则语法检查将报告出错。 请用目标 HMI 设备中存在的变量来替换无效变量。

如果您计划将脚本复制到不同的运行系统中，请在各运行系统中使用相同的变量。 

15.7.3.13 在 Runtime Advanced and Panels 和 Runtime Professional 之间复制配方

配方元素和配方元素

如果复制配方，则也将复制配方元素和配方数据记录。

说明

不一致的数据

将在形式上复制 HMI 设备不支持的属性（例如数据类型），但这些属性将带有错误标志。

请检查属性，并重新分配带有标志的属性。

可以将配方元素拖放到另一台 HMI 设备上“配方元素”(Recipes Element) 编辑器中的第一个

空行上。 该配方元素将插到其它配方中。 如果该配方的通信类型不是“变量”(Tags)，则将

复制关联的变量，但不会为其分配错误标志。
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从 WinCC Runtime Advanced and Panels 复制到 WinCC Runtime Professional 时需要注意的问题

下面的属性将按以下方式进行预设，随后可对这些属性进行编辑：

• “变量”通信类型

• “有限”大小类型

• 数据记录数目

配方的存储位置将变为“数据库”(Database)。
对于配方元素，将复制链接而不是链接的变量。 需要单独复制变量，或创建同名的新变量。 
这同样适用于文本列表。

说明

不一致的数据 
WinCC Runtime Professional 不支持数组变量。 复制配方之后，请创建与链接的数组变量中

的数组元素一样多的配方元素和变量。 将新配方元素链接至变量。 将源配方数据记录的值

复制到目标配方数据记录。

从 WinCC Runtime Professional 复制 WinCC Runtime Advanced and Panels 时需要注意的问题

以下属性将会改变但无法进行编辑：

• “变量”通信类型

• “有限”大小类型

• 每台 HMI 设备的数据记录数目

• 带默认路径的“文件”(File) 存储位置

配方数据记录和配方查询

如果其它配方包含相同数量的配方元素，可以将配方数据记录复制到其它配方。 如果数据

类型不同，可将值复制到目标数据记录，但会为此记录分配错误标志。

WinCC Runtime Professional 特有的功能

可以将配方查询拖放到另一台 HMI 设备“配方查询”(Recipe queries) 编辑器中的第一个空行。 
复制配方查询，但不会复制所链接的配方元素及其配方。
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15.7.3.14 复制周期

简介

可在“周期”(Cycles) 编辑器中复制周期，然后将其粘贴到另一个运行系统的“周期”(Cycles) 
编辑器中。 每当复制变量、记录变量或任务时，还将复制引用的周期。 周期随后显示在“周

期”(Cycles) 编辑器中。

支持的属性

粘贴过程中，将更新 后一次更改的日期和时间。

属性

“起始点”(Starting point) 属性仅在运行系统专业版中受支持。

周期单位

运行系统专业版和运行系统高级版和面板支持不同的周期单位。 

参见

基础知识 (页 2220)

15.7.3.15 报表

对象

简介

在从报表复制对象并将其粘贴到其它报表时，该对象将插到报表中的同一位置。

支持的属性

“配方显示”(Recipe display) 对象和“报警视图”(Alarm view) 对象的概念有很大差别，因此不

能在各个运行系统之间对它们进行复制和粘贴。
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文本和图形列表

文本和图形列表将同符号和图形 I/O 域一起自动复制，随后显示在“文本和图形列表”(Text 
and graphics lists) 编辑器中。

从画面复制对象

可以将报表中支持的对象从画面复制到报表。 不支持的设置将由支持的设置取代。 在将已

复制的对象复制回画面时，更改的设置保持激活状态。 

参见

画面中的对象 (页 2223)
复制报表 (页 2246)
报表中的对象 (页 2247)
基础知识 (页 2220)

复制报表

简介

可在“报表”(Reports) 文件夹中复制报表，然后将其粘贴到另一个“报表”(Reports) 文件夹

中。 

水印

水印仅在运行系统专业版中受支持。 在将报表从运行系统专业版复制到运行系统高级版和

面板时，将不再显示水印区域。

打印作业

“报表”(Reports) 文件夹中的打印作业仅在运行系统专业版中受支持，不能在运行系统之间进

行复制和粘贴。 

参见

对象 (页 2245)
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报表中的对象

支持的对象

下表列出了各运行系统支持的对象：

基本对象 运行系统高级版和面板 运行系统专业版

直线 支持 支持

折线 支持 支持

椭圆 支持 支持

圆 支持 支持

椭圆扇形 不支持 支持

圆扇形 不支持 支持

椭圆弧 不支持 支持

圆弧 不支持 支持

矩形 支持 支持

多边形 支持 支持

文本域 支持 支持

I/O 域 支持 支持

符号 I/O 域 支持 不支持

日期/时间域 支持 不支持

图形 I/O 域 支持 不支持

报警视图 不支持 支持

配方视图 不支持 支持

表格视图 不支持 支持

f(t) 趋势视图 不支持 支持

f(x) 趋势视图 不支持 支持

页码 支持 支持

报表名称 不支持 支持

项目名称 不支持 支持

硬拷贝 不支持 支持

ODBC 数据库域 不支持 支持

ODBC 数据库表 不支持 支持

使用全局功能
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基本对象 运行系统高级版和面板 运行系统专业版

CSV 数据源表格 不支持 支持

CSV 数据源趋势 不支持 支持

报警报表 支持 不支持

配方报表 支持 不支持

控制数据 不支持 支持

控制硬拷贝 不支持 支持

控制信息 不支持 支持

参见

画面对象 (页 2224)

15.7.3.16 文本和图形列表

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 

文本列表中的范围

指定范围时，两个运行系统均支持以下设置：

• 单个值

• 范围

运行系统专业版支持以下设置：

• 至 (<=)
• 从 (>=)

参见

复制文本列表和图形列表 (页 2249)
基础知识 (页 2220)
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复制文本列表和图形列表

简介

可以在“文本和图形列表”(Text and graphics lists) 编辑器中复制文本或图形列表，然后将其

粘贴到另一个运行系统的相同编辑器中。 文本和图形列表也将同符号和图形 I/O 域一起自动

复制，随后显示在“文本和图形列表”(Text and graphics lists) 编辑器中。

列表条目

复制文本或图形列表时，相应列表条目将包括在复制的内容中。 还可以单独复制和粘贴列

表条目。 

参见

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别  (页 2248)

15.7.3.17 用户管理

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别

用户

用于动态登录和 Web 客户端管理的属性仅在运行系统专业版中受支持。

用户组

“显示名称”(DisplayName) 和“编号”(Number) 属性仅在运行系统高级版和面板中受支持。 
用于 Web 客户端管理的属性仅在运行系统专业版中受支持。

参见

复制用户、用户组和权限 (页 2250)
基础知识 (页 2209)
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复制用户、用户组和权限

复制和粘贴

可在“用户管理”(User administration) 编辑器中来复制用户、用户组和权限。

复制用户时，不会复制相应的用户组。 
复制用户组时，不会复制相应权限。

默认条目和系统权限

以下用户、用户组和权限是预定义的。 不能将它们删除，只能对它们进行有限的编辑：

• 预定义用户“管理员”(Administrator)
• 预定义组“管理员”(Administrator) 和“操作员”(Operators)
• 预定义权限，例如“操作”(Operate) 和“启用远程控制”(Enable remote control)
可以复制预定义的条目并将它们粘贴到另一个运行系统中。 所复制的条目将作为用户定义

条目进行粘贴，随后即可进行编辑。 

参见

运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 (页 2249)

15.7.3.18 计划任务

复制任务

简介

可在“调度程序”(Scheduler) 编辑器中复制计划任务，然后将其粘贴到另一台设备的“调度

程序”(Scheduler) 编辑器中。

任务类型

“打印作业”(Print job) 任务类型仅在运行系统专业版中受支持。 两个运行系统都不支持的类

型在粘贴之后变为无效。 
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参见

计划任务的事件 (页 2251)
基础知识 (页 2220)
系统函数 (页 2221)

计划任务的事件

事件

下表列出了各运行系统支持的事件：

事件 运行系统高级版和面板 运行系统专业版

画面切换 支持 不支持

用户改变 支持 不支持

报警缓冲区溢出 支持 不支持

运行系统停止 支持 支持

对话框打开时 支持 不支持

对话框关闭时 支持 不支持

已禁用 支持 支持

一次 支持 支持

250 毫秒 不支持 支持

500 毫秒 不支持 支持

1 秒 不支持 支持

2 秒 不支持 支持

5 秒 不支持 支持

10 秒 不支持 支持

1 分钟 支持 支持

5 分钟 不支持 支持

10 分钟 不支持 支持

1 小时 支持 支持

每天一次 支持 支持

每周一次 支持 支持

每月一次 支持 支持
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事件 运行系统高级版和面板 运行系统专业版

每年一次 支持 支持

变量触发器 不支持 支持

参见

画面对象 (页 2224)

15.7.4 在不同 RT 和 ES 版本之间复制 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, 
Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

可以在使用不同 WinCC 版本的项目之间复制和粘贴项目数据，如画面、对象或变量。 
在不同 WinCC 版本的项目之间复制数据时，将保留目标版本支持的所有组态。 系统会使用

彩色代码将目标版本不支持的组态标记为无效。

在来自不同设备版本的 HMI 设备之间复制控件

WinCC 支持先前 WinCC 版本的所有组态。 
在不同 ES 版本内进行复制时，以下内容适用：

• 将会保留所有在相应 RT 版本中同样受支持的组态。 
• 对于仅在目标项目的 WinCC 版本中受支持的组态，则定义默认设置。
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• 系统会使用颜色将相应 RT 版本不支持的组态标记为无效或不显示这些组态。 
将对象原封不动地复制回源 HMI 设备时，将重新激活 初在源 HMI 设备中定义的所有属

性和设置。

• HMI 设备必须对当前运行系统版本有效。

在不同 ES 版本之间复制

要在两个 TIA 项目之间复制，请打开 TIA Portal 的第二个实例。 只能在具有相同 ES 版本的

项目之间进行复制。 项目的 ES 版本通过文件扩展名 *.ap<version_number> 指示。
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15.8 使用 WinCC 版本兼容性

15.8.1 关于版本兼容性的基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

以下版本的交互对版本兼容性具有重要意义：

• WinCC 版本

• 项目版本 
• 运行系统版本 
• 设备版本

WinCC 版本

WinCC 版本是在 TIA Portal 组态 PC 上安装的版本，例如 WinCC V17。

项目版本 
项目版本为 WinCC 项目的版本。

新建项目

创建新的 WinCC 项目时，项目版本始终与 WinCC 版本相同。
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已有项目

已有项目的项目版本可以低于 WinCC 版本。

说明

更新项目版本较低的项目

要打开由较低版本 TIA Portal 创建的 WinCC 项目，必须先将其项目版本升级为当前已安装 
TIA Portal 的 WinCC 版本。

升级完成后，当前 WinCC 版本的功能将在项目中可用。之后即可打开、编辑、保存、编译、

下载或仿真该项目。 
另请参见“升级项目 (页 2257)”部分。 
如果项目版本不可更改，则在 WinCC 版本与项目版本相同的 TIA Portal 中打开项目。然后在

其中编辑、保存、编译、下载或仿真该项目。  

运行系统版本

运行系统版本是在 WinCC 项目中针对 HMI 设备组态的版本。

WinCC 项目可包含组态了不同运行系统版本的 HMI 设备。与 新版本的 HMI 设备相比，运

行系统版本低于 新版本的 HMI 设备在功能方面可能会受限。 
运行系统版本必须与目标设备的设备版本兼容才能加载项目。

新添加设备的运行系统版本

在 WinCC 项目中添加新 HMI 设备时，默认运行系统版本始终与 WinCC 版本相同。

要添加版本较低的新设备，请在“添加新设备”(Add New Device) 对话框中选择所需版本。

更改运行系统版本

可在“设备与网络”(Devices & Networks) 编辑器或项目树的设备属性中更改运行系统版本。

另请参见“更改运行系统版本 (页 2260)”部分。

设备版本

面板作为 HMI 设备

对于面板，操作系统和运行系统版本与映像中的设备版本绑定，可根据需要将该映像上传到 
HMI 设备。设备版本的选择决定了随映像安装的操作系统和运行系统版本。  
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随映像安装在面板上的设备版本必须与在 WinCC 中组态的运行系统版本兼容才能加载项目。

说明

安装包含兼容版本的映像

如果在线加载期间 TIA Portal 检测到不兼容的版本，则可在“加载预览”(Load Preview) 对话

框中选择加载之前将包含兼容设备版本的映像安装到面板上。 
另请参见章节“装载项目的概述 (页 2294)”和“装载项目概述 (页 2346)”。

注意

更改设备版本会删除面板上的所有数据。

在面板上安装映像时，会删除面板上的数据。 
安装包含其它设备版本的映像之前，请备份任何已有的运行系统数据。

个人计算机作为 HMI 设备

对于 PC，操作系统和运行系统是彼此独立安装的。在 PC 上安装的运行系统版本必须与在 
WinCC 中组态的运行系统版本兼容。

版本兼容性 
下图显示了不同版本之间的交互： 
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在下载到目标设备期间，确保运行系统版本与设备版本兼容。 
TIA Portal 会在下载期间检查兼容性。以下说明适用于检测到不兼容版本的情况：

• 目标设备面板：在“加载预览”(Load Preview) 对话框中，可选择在面板上安装包含兼容

版本的映像。 
• 目标设备 PC：不能上传

15.8.2 升级项目 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

简介

要打开由较低版本工程组态系统创建的 WinCC 项目，必须先将其项目版本升级为当前已打

开工程组态系统的 WinCC 版本。 

要求

• 项目版本是 WinCC 版本的先前版本。

• 您拥有对项目驱动器的写入权限。

• 项目驱动器提供足够的存储空间，以存放同等大小的其它项目。

步骤

要将项目从 TIA Portal V16 或更高版本升级为 WinCC 版本，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中选择“打开”(Open) 命令。
“打开项目”(Open Project) 对话框随即打开，并显示 近使用的项目列表。

2. 从列表中选择一个项目，然后单击“打开”(Open)。
3. 如果所需的项目未包括在列表中，则单击“浏览”(Browse) 按钮。浏览到指定项目文件夹，然

后打开该项目文件。
“打开项目”(Open Project) 对话框随即打开。
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4. 单击“升级”(Upgrade)。
该项目将升级为 新项目版本并打开。

说明

如果已组态在项目中不支持的设备，则不升级该项目。系统会提示一条错误消息通知您。 
如果执意要升级该项目，请使用菜单命令“更改设备/版本”(Change device/version) 更改

受影响设备的设备版本或设备本身。

5. 之后，通过命令“编辑 > 编译”(Edit > Compile) 对项目中的各个设备进行编译。

说明

编译顺序

首先编译控制器，然后编译项目中的 HMI 设备。由此，可确保编译 HMI 设备所需的控制

器数据可用。

结果

• 旧版 WinCC 项目的内容将保存在具有 新项目版本的新项目中。 
原始项目不会被覆盖，仍可以使用兼容的 TIA Portal 旧版本进行编辑。

• 可打开、编辑、保存、编译、下载或仿真该项目。 
• 新 WinCC 版本的所有功能将在项目中可用。

• 必要时，还可将 WinCC 版本用作已组态 HMI 设备的组态运行系统版本。

15.8.3 升级全局库 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

要在项目中处理全局库的对象，必须先将全局库的版本升级为项目版本。在打开全局库时，

将收到相应的提示信息。

要求

• 全局库的版本是 WinCC 版本的先前版本。

• 您拥有对项目驱动器的写入权限。

• 库中的所有类型都已发布。
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说明

升级用户库 
如果要使用 WinCC 的早期版本的用户库，则必须将它升级。确保该库中的所有类型都已发

布。在升级的库不能含有状态为“进行中”(in progress) 的类型。

步骤

要升级 TIA Portal V12.x 或更低版本的全局库，请按以下步骤操作：

1. 打开全局库。
将打开“升级全局库”(Upgrade global library) 对话框。

2. 单击“确定”(OK)。

结果

将为该全局库创建一个副本并进行升级。随即打开该全局库。 

参见

管理库 (页 2085)

15.8.4 在设备版本之间更改 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

选择设备版本

组态新的 HMI 设备时，WinCC 会自动选择 新版本的设备。     
如果要使用 WinCC 中所设置设备版本以外的设备版本，则将映像传送到 HMI 设备。 
WinCC 会提供支持的 HMI 设备所需的映像。

有关 WinCC 中使用的设备版本的信息，请参见 Internet 上的“常见问题解答”（条目 ID 
21742389）。 

注意

更改设备版本会删除 HMI 设备上的所有数据。

如果更改设备版本，则会删除目标系统上的数据。 因此，应在更改设备版本之前保存现有

运行系统数据。
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HMI 设备组态

下图显示了 HMI 设备的软件组件：

15.8.5 更改运行系统版本 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

简介

根据所需设备版本，选择适合当前组态的运行系统版本。

要求

• 已创建和打开一个项目。

• 此项目包含 HMI 设备。

步骤

要更改设备版本，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中双击“设备和网络”(Devices & Networks)。
将打开该编辑器。

2. 从设备视图中选择所需 HMI 设备。

3. 在 HMI 设备的设备快捷菜单中，选择“更改设备/版本”(Change Device/Version)。
将打开一个对话框。

4. 选择所需 HMI 设备。
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5. 根据目标设备上安装的设备版本，在“版本”(Version) 下选择兼容的运行系统版本。

说明

运行系统版本选择

项目版本决定了向用户提供哪些运行系统版本。

6. 单击“确定”(OK) 确认选择。

结果

已更改 WinCC 项目中设备的运行系统版本。

15.8.6 升级包含日志数据的运行系统项目

以下章节介绍了如何将包含日志数据的运行系统项目升级为 WinCC Runtime Professional 中
安装的更高运行系统版本。具体操作步骤取决于是在升级后于同一设备上运行项目，还是将

设备更换为运行系统版本更高的设备。

在同一设备上升级。

1. 在工程组态系统中：安装所需的 WinCC 版本。

2. 在工程组态系统中：将项目的项目版本升级为 WinCC 版本。

3. 在 HMI 设备上：退出运行系统，并将运行系统项目的运行系统数据和日志数据备份到外部存
储介质。

4. 在 HMI 设备上：安装所需的运行系统版本。

5. 在 HMI 设备上：将备份的数据复制回 HMI 设备。

6. 在工程组态系统中：完全编译并下载项目（全部）。
下载时，选择目标目录（之前已将保存的项目复制到该目录中）。

通过更换设备升级

1. 在工程组态系统中：安装所需的 WinCC 版本。

2. 在工程组态系统中：将项目的项目版本升级为 WinCC 版本。

3. 在旧 HMI 设备上：将运行系统项目的运行系统数据和日志数据备份到外部存储介质。

4. 在新 HMI 设备上：安装所需的运行系统版本。

5. 在新 HMI 设备上：将备份的数据复制到 HMI 设备。

6. 在工程组态系统中：完全编译并下载项目（全部）。
下载时，选择目标目录（之前已将保存的项目复制到该目录中）。
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结果

包含日志数据的项目在运行系统版本得到升级的 HMI 设备上可用。 

注意

项目启动期间转换日志数据

项目首次启动时，其日志数据会根据新数据库模式进行调整。该过程是不可逆的。 
不能再将日志传送到运行系统版本更低的设备并在其中运行。 

15.8.7 设备的版本兼容性

15.8.7.1 不支持的设备

升级期间出错

如果项目包含当前版本的 WinCC 不再支持的设备或设备版本，则会收到错误消息“使用旧

版本的 WinCC 打开项目并更改项目和库中的设备或设备版本。”(Open the project with an 
older version of WinCC and change the device or the device version in the project and the 
library.)要将项目升级到当前版本，需要在旧版本的 WinCC 中打开项目，并将设备类型或版

本更改为当前 WinCC 版本支持的值。

不受支持的设备可能存在于以下位置的项目中：

• 项目树中的设备

• 项目库主副本中的设备

更改项目树中的设备类型或设备版本

要更改项目树中设备的设备类型或设备版本，请按以下步骤操作：

1. 在过时设备的快捷菜单中选择“更改设备/版本”(Change device/version) 命令。

2. 在“更改设备”(Change device) 对话框中，选择当前版本的 WinCC 支持的设备或设备版本作
为新设备。  

更改库中的设备类型或设备版本

要更改项目库中设备的设备类型或设备版本，请按以下步骤操作：

1. 在项目库的主副本中搜索过时的设备。

2. 将主副本从项目库复制到项目树中。
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3. 记下主副本的名称。删除项目库中的主副本。

4. 在过时设备的快捷菜单中选择“更改设备/版本”(Change device/version) 命令。

5. 在“更改设备”(Change device) 对话框中，选择当前版本的 WinCC 支持的设备或设备版本作
为新设备。  

6. 基于此设备创建项目库的新主副本。

7. 为新的主副本指定与已删除的主副本相同的名称。 

版本差异较大

对于较大的版本跳转，例如从 V13 升级到 V17，V13 中提供的任何设备版本都可能在 V17 中
不受支持。在这种情况下，需要另一个 WinCC 版本，例如 V15.1，首先使用此版本更改 
V15.1 中的过时设备。

1. 将项目升级到 V15.1。
2. 在 V15.1 中，更改项目树和库中所有过时设备的设备类型或设备版本。

3. 将项目升级到 V17。
4. 可选：在 V17 中，更改项目树和库中所有过时设备的设备类型或设备版本。

设备和设备版本不受支持

  WinCC V16 WinCC V17 WinCC V18
KTP400 Basic 第 2 
代

  13.0.0.0、14.0.0.0 13.0.0.0、14.0.0.0

KTP700 Basic 第 2 
代

  13.0.0.0、14.0.0.0 13.0.0.0、14.0.0.0

KTP900 Basic 第 2 
代

  13.0.0.0、14.0.0.0 13.0.0.0、14.0.0.0

KTP1200 Basic 第 2 
代

  13.0.0.0、14.0.0.0 13.0.0.0、14.0.0.0

KTP400F Mobile 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KTP700 Mobile 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KTP700F Mobile 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0
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  WinCC V16 WinCC V17 WinCC V18
KTP900 Mobile 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、

14.0.0.0
11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KTP900F Mobile 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

Mobile Panel 177 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0
Mobile Panel 277 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0
KP400 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、

13.0.0.0、14.0.0.0
11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KP700 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KP900 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KP1200 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

KP1500 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

KP1500 Comfort 
V2

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

KTP400 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

TP700 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

TP700 Comfort 
INOX PCT

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

TP700 Comfort
（户外）

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

TP900 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

TP900 Comfort 
INOX PCT

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

TP1200 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、14.0.0.0
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  WinCC V16 WinCC V17 WinCC V18
TP1200 Comfort 
INOX PCT

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

TP1200 Comfort 
PRO

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

TP1500 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

TP1500 Comfort
（户外）

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
14.0.0.0

TP1500 Comfort 
V2

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

TP1900 Comfort 
PRO

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

TP2200 Comfort 11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

11.0.0.0、12.0.0.0、
13.0.0.0、13.0.1.0、
14.0.0.0

TP2200 Comfort 
V2

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

WinCC 高级版运行

系统

11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0 11.0.0.0、12.0.0.0

可使用工业在线支持中的兼容性工具找到所有 HMI 设备的详细兼容性列表。

参见

新的外部主题 (https://support.industry.siemens.com/kompatool/pages/main/index.jsf)

15.8.7.2 不完全支持的设备

升级期间出错

如果项目包含当前版本的 WinCC 不再完全支持的设备或设备版本，则可以将项目升级到当

前版本的 WinCC。
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不受支持的设备可能存在于以下位置的项目中：

• 项目树中的设备

不再完全支持的设备标有特殊符号：  
如果编译的设备不再完整，则会收到以下两条错误消息之一：

• 该设备不受支持，因此无法进行编译。切换到支持的设备。

• 运行系统版本不受支持，因此无法进行编译。切换到支持的版本。

更改项目树中的设备类型或设备版本

要更改项目树中设备的设备类型或设备版本，请按以下步骤操作：

1. 在过时设备的快捷菜单中选择“更改设备/版本”(Change device/version) 命令。

2. 在“更改设备”(Change device) 对话框中，选择当前版本的 WinCC 支持的设备或设备版本作
为新设备。  

设备和设备版本不完全受支持

  WinCC V16 WinCC V17 WinCC V18
KTP400 Basic 第 2 
代

    15.0.0.0

KTP700 Basic 第 2 
代

    15.0.0.0

KTP900 Basic 第 2 
代

    15.0.0.0

KTP1200 Basic 第 2 
代

    15.0.0.0

KTP400F Mobile     15.0.0.0
KTP700 Mobile     15.0.0.0
KTP700F Mobile     15.0.0.0
KTP900 Mobile     15.0.0.0
KTP900F Mobile     15.0.0.0
Mobile Panel 177      
Mobile Panel 277      
KP400 Comfort     15.0.0.0
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  WinCC V16 WinCC V17 WinCC V18
KP700 Comfort     15.0.0.0
KP900 Comfort     15.0.0.0
KP1200 Comfort     15.0.0.0
KP1500 Comfort     15.0.0.0
KP1500 Comfort 
V2

    15.0.0.0

KTP400 Comfort     15.0.0.0
TP700 Comfort     15.0.0.0
TP700 Comfort 
INOX PCT

     

TP700 Comfort
（户外）

    15.0.0.0

TP900 Comfort     15.0.0.0
TP900 Comfort 
INOX PCT

    15.0.0.0

TP1200 Comfort     15.0.0.0
TP1200 Comfort 
INOX PCT

    15.0.0.0

TP1200 Comfort 
PRO

    15.0.0.0

TP1500 Comfort     15.0.0.0
TP1500 Comfort
（户外）

    15.0.0.0

TP1500 Comfort 
V2

    15.0.0.0

TP1900 Comfort 
PRO

    15.0.0.0

TP2200 Comfort     15.0.0.0
TP2200 Comfort 
V2

    15.0.0.0

WinCC 高级版运行

系统

    15.0.0.0
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可使用工业在线支持中的兼容性工具找到所有 HMI 设备的详细兼容性列表。

15.9 集中管理颜色

15.9.1 颜色管理的基本原理

简介

WinCC 提供了集中更改项目中使用的颜色的选项。 “更改颜色参考”(Change color reference) 
对话框包含了所选对象中包含的所有颜色相关属性的分层概述。 您可在该显示画面中浏览

所显示的操作对象，从而大致了解所使用的全部颜色。 可使用搜索与过滤器指定颜色选择，

并可根据需要替换成其它颜色。

支持的对象

可通过“更改颜色参考”(Change color reference) 对话框访问项目中使用和组态的所有颜色。 
除此之外，还包括用于下列内容中的颜色：

• 库的类型和实例中

• 面板中

• 脚本中 
• 设计中

• 具有写保护的画面中

15.9.2 查找和替换颜色

简介

“更改颜色参考”(Change color reference) 对话框中显示的对象范围取决于对话框的调用位置。

• 如果在选择 HMI 设备后调用该对话框，则将显示 HMI 设备上使用的所有颜色参考。 
• 如果在画面中选择了显示对象，然后调用该对话框，则仅显示此显示对象中包含的颜色

参考。
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要求

• 已创建一个项目。

• 已创建画面。

步骤         
1. 选择包含所需颜色参考的对象。

2. 在快捷菜单中，选择“更改对象颜色”(Change object color)。
将打开一个对话框。
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3. 选择要更改的颜色。

– 单击搜索框中的颜色域。

将打开项目颜色选择对话框。

– 要选择标准颜色或用户定义的颜色，请单击“更多颜色”(More colors)。
– 要直接使用来自所选对象的颜色，请将颜色域从概览表格拖动到搜索框。

– 如果还要选择类似颜色，则需设置一个容差。 

4. 过滤显示的表格。

5. 在“替换为”(Replace with) 表格列中，为各个属性选择新的颜色。

6. 单击“确定”(OK)。
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结果

所选对象已组态了新的颜色参考。

15.10 通过“HMI 文件”编辑器加载文件

简介

可使用“HMI 文件”(HMI files) 编辑器将任何数据格式的文件从计算机中上传到项目。这些文

件都将在“下载到设备”(Download to device) 过程中传送到 PC。借此方式可将系统手册、视

频教程等实用的附加信息链接到相应项目或分派到不同设备。在需要时，可随时用当前文件

覆盖下载的文件，或者将下载的文件从项目中删除。

在“HMI 文件”(HMI files) 编辑器中创建文件夹，以便设计一个清晰的工作区域。然后将文件

保存到各个文件夹中。

如果在计算机中修改这些文件或文件夹，则所做更改也将出现在“HMI 文件”(HMI files) 编辑

器中。

说明

只有在项目中创建装有 Runtime Professional 的设备时，“HMI 文件”(HMI files) 编辑器才会在

项目树中显示。

要求

要下载到项目的文件位于计算机中。
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下载文件

1. 在项目树中双击“公共数据”(Common data)。
2. 双击“HMI 文件”(HMI files) 编辑器。

随即打开该编辑器。

3. 在工作区域中单击“添加”(Add)。
打开 Windows 资源管理器。

4. 导航到要下载到项目的文件所对应的存储目录。

5. 选择一个或多个文件。

6. 单击“打开”(Open)。
文件将按字母顺序显示在工作区域中，并将保存在
“<TIAProjectname>\UserFiles\HMI_globalFiles”下。

您还可通过“在 Windows 资源管理器中打开”(Open in Windows Explorer) 按钮打开 
Windows 资源管理器，并通过拖放操作将所需文件从 Windows 资源管理器中移动到工作区

域。

说明

要直接转到存储文件夹“<TIAProjectname>\UserFiles\HMI_globalFiles”，请单击按钮“在 
Windows 资源管理器中打开”(Open in Windows Explorer)。

覆盖文件

将同名文件下载到项目文件夹中即可覆盖文件。

1. 按“下载文件”部分所述方式下载文件。

2. 对于要覆盖的文件，单击“是”(Yes) 确认提示。

删除文件

1. 在工作区域中选择要删除的文件所对应的行。

2. 从快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
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说明

要删除多个文件，可选择多个行并从快捷菜单中执行“删除”(Delete) 命令。

创建文件夹

必须先创建文件夹，然后向其中添加文件。 
1. 在工作区域中选择一个空行。

2. 从快捷菜单中选择“创建新文件夹”(Create new folder)。
“创建新文件夹”(Create new folder) 对话框随即打开。

3. 为文件夹输入一个名称。

4. 单击“确定”(OK)，确认输入。
该文件夹将显示在工作区域中。

说明

要创建子文件夹，可选择相应文件夹所在的行并从快捷菜单中执行“创建新文件夹”(Create 
new folder) 命令。

将文件保存到文件夹中

1. 在工作区域中，选择要在其中填充文件的文件夹。

2. 从快捷菜单中选择“插入对象”(Insert object)。
打开 Windows 资源管理器。

3. 按“下载文件”部分所述方式下载文件。
该文件将保存在该文件夹中。

结果

在执行以下操作后，文件与文件夹以及相应的更改都将传送到项目的所有设备中。

• 编译项目

• 下载项目

• 启动运行系统

• 启动仿真
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“<TIAProjectname>\UserFiles\HMI_globalFiles”文件夹的内容将镜像复制到

“<RTProject>\AdditionalFiles”下。 

说明

当文件系统中正在使用某个文件时，该文件将无法在“<RTProject>\AdditionalFiles”文件夹中

覆盖。系统将提示相关警告。 

参见

编译和装载项目概述 (页 2446)

15.11 交换来自其它项目的控制器数据

项目间工程组态   
可使用 IPE（项目间工程组态）功能读入来自其它 TIA Portal 项目的控制器数据，并将这些

数据用于组态。 
IPE 可将 HMI 组态和 PLC 编程通信传送并合并到不同的 TIA Portal 项目。

有关组态的更多信息和说明，请参见：有关项目间工程组态 (IPE) 的基础知识
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15.12 通过 SIMATIC WinCC RT 符号识别项目状态

简介  
WinCC 在任务栏的通知区域显示“SIMATIC WinCC RT”符号。此符号提供运行系统状态的相关

信息。 

项目状态

下表显示了与各种项目状态一起出现的符号：

符号 状态

WinCC 运行系统已启动。

WinCC 运行系统未激活。

未打开运行系统项目。

WinCC 运行系统已激活。 
WinCC 运行系统已激活且服务器处于“故障”状态。

WinCC 更改状态。

WinCC 打开运行系统项目。

WinCC 激活运行系统项目。

WinCC 禁用运行系统项目。

WinCC 关闭运行系统项目。

通过弹出式菜单出现的控制选项

可以根据已打开运行系统项目的状态对其进行操作。“SIMATIC WinCC RT”符号的快捷菜单中

具有以下操作选项：

• 启用运行系统/禁用运行系统

• 退出图形运行系统/启动图形运行系统

• 打开诊断窗口

• 运行系统启动选项   
• WinCC 许可证分析                                                                                                                                            

            
单击“SIMATIC WinCC RT”符号时，可以查看当前的项目状态，以及在冗余项目的情况下查看

伙伴服务器或客户端的状态。
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编译和加载 16
16.1 建立与 HMI 设备的连接

简介

要向 HMI 设备下载 WinCC 项目，必须在组态 PC 和 HMI 设备之间建立正确组态的连接。无

法建立连接，下载被取消。

在组态 PC 和 HMI 设备之间建立连接

1. 检查 HMI 设备和组态 PC 之间的电缆连接情况。

2. 在 WinCC 中打开“设备和网络”编辑器并启动网络视图。

3. 在网络视图中选择子网，然后检查子网的设置。

4. 在网络视图或设备视图中选择 HMI 设备的接口，然后在巡视窗口中检查连接参数。

5. 打开 HMI 设备，在装载程序中按下“控制面板”按钮。
“控制面板”随即打开。

6. 在“控制面板”中按下两次“传送”。
“传送设置”对话框打开。

7. 检查设置，然后按“高级”。
“[协议 l*] 设置”([Protocol*] Settings) 对话框打开。
*：对话框标题取决于所用协议，例如，“PROFIBUS 设置”。 

8. 检查高级设置，然后单击“确定”关闭对话框。

重要设置

检查连接设置，尤其是下列参数：

• 网络和站地址

• 所选择的传输率

• 总线上的主站，通常仅允许一个主站。

说明

通过 Ethernet 连接

对于基于 Ethernet 的通信，请检查所需的网络设置。更多相关信息，请参见“自述文件 > 
WinCC > 安全信息”(Readme > WinCC > Security information)。

可视化过程
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如果使用可组态适配器建立连接，还请检查适配器的设置，例如传输率、总线上的主站。 

参见

装载项目 (页 2350)

16.2 基本面板

16.2.1 运行系统设置

16.2.1.1 运行系统设置

简介

要编辑 HMI 设备的运行系统设置，请在项目树中选择 HMI 设备下的“运行系统设置”(Runtime 
settings)。

说明

设备相关性 
运行系统设置中可供选择的选项取决于具体的 HMI 设备。

概述

在运行系统设置中组态不同项目区域的选项：

• 在运行系统中的显示

– 起始画面

– 默认模板

– 项目默认样式和 HMI 设备样式

– 屏幕分辨率 
– 全屏模式

– 项目图形

– 颜色和闪烁的位选择

– 文本和图形列表的位选择

• 控制器兼容性检查的项目 ID

编译和加载
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• 记录语言

• 通过“服务”(Services) 区域中的 Sm@rt 服务器进行远程控制

更多相关信息，请参见 WinCC 在线帮助的“选项 > Sm@rt 选项”(Options > Sm@rt 
options) 部分

• 运行系统中的操作员控件

– 任务切换 
– 加载调试脚本的其他信息：脚本中的对象名称和注释

– 以工具提示的方式显示限制

– 屏幕键盘

– 禁用功能键 
– 光标离开按钮时释放按钮

– 键盘布局和快捷键

• 符合 GMP 的组态

更多相关信息，请参见“选件 > WinCC 审计”(Options > WinCC Audit) 下的 WinCC 在线

帮助。 
• 报警

– 缓冲区溢出

– 确认组文本

– 日志

– 报警类别的颜色

– 下载 S7 诊断帮助文本

– 系统事件的组态：显示持续时间

– 永久报警缓冲区

• 用户管理

– 密码和注销时间组态

– 登录尝试次数限制

– 层级

– SIMATIC Logon 组态

• 语言和字体

– 运行系统语言

– 语言切换顺序

– 默认字体

– 下载带有有效许可证的字体

• OPC 统一架构服务器的组态

• PLC 和 HMI 变量的同步设置 
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参见

组态运行系统中的显示 (页 2280)
组态运行系统中的操作 (页 2282)
控制器兼容性检查 (页 2283)
编辑系统事件 (页 875)
创建报警类别  (页 855)
组态报警缓冲区溢出 (页 969)
同步设置 (页 596)
用户管理的设置 (页 1430)
管理语言 (页 2163)
使用日志 (页 1119)

16.2.1.2 组态运行系统中的显示 (Comfort Panels)

简介

在运行系统设置中，可指定画面、报警和语言的显示方式。 
要编辑 HMI 设备的运行系统设置，请在项目树中选择 HMI 设备下的“运行系统设置”(Runtime 
settings)。可供选择的选项取决于具体的 HMI 设备。

在目标系统中显示

在 WinCC 中，组态运行系统中所生成项目的视觉表示： 
• 为项目选择全屏或窗口模式。窗口大小小于屏幕。在全屏模式中，项目被缩放至整个屏

幕。该视图上将不显示其他窗口和操作员控件。

单击“设置”(Settings) 编辑器中的“常规”(General)，以在启动时激活全屏模式。激活“屏

幕”(Screen) 字段中的“全屏模式”(Full-screen mode) 复选框。 

说明

截断的视图

如果 HMI 画面与组态的尺寸（单位为像素）不匹配，则全屏模式下项目仅显示在部分画

面中。

• 在“常规 > 画面”(General > Screen) 中，指定 HMI 设备是使用项目的默认样式还是使用

其他预定义样式。 

编译和加载

16.2 基本面板

可视化过程

2280 系统手册, 11/2022, 在线文档



画面设置 
在运行系统设置中，指定起始画面和默认模板。更多信息，请参见 WinCC 在线帮助的“使

用画面”部分。

语言设置

• 记录语言

在“常规 > 日志”(General > Logs) 下，可指定要用于撰写日志的语言。所选的记录语言

将始终保持不变，即使用户在运行系统中切换语言也是如此。 
如果选择“启动语言”(Startup language)，记录语言将在运行系统停止前保持不变，即使

用户在此期间已切换语言也是如此。不过，在下一次启动运行系统时，将采用 新组态

的运行系统语言作为记录语言。

• 运行系统语言

在“语言和字体”(Language & font) 下，可指定所有运行系统语言及其显示方式。如果选

择的字体大小或样式不合适，则可能导致文本条目截断。该设置可能影响以下文本： 
– 工具提示 
– 长报警文本 
– 对话框中的文本

特定画面对象的设置

• 指定位选择

在“画面 > 位选择”(Screens > Bit selection) 下，指定是否要在此 HMI 设备上为以下内容

使用位选择：

– 文本和图形（文本列表和图形列表）

– 颜色和闪烁（外观分析）

当启用选项时，将显示在设置位的 低有效位组态的选择：

如果禁用选项并且设置了多个位，则将显示仅为设置位组态的选择。

• I/O 域的工具提示

在“画面 > 显示”(Screens > Display) 下，可指定在运行系统中向 I/O 域内输入值时是否以

工具提示形式显示组态的限值。

• 颜色对象

在“常规 > 画面 > 颜色深度”(General > Screens > Color depth) 下指定 HMI 设备的颜色

深度。根据需要，为画面对象分配有颜色的外观。颜色范围由所选 HMI 设备支持的颜色

深度决定。 
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16.2.1.3 组态运行系统中的操作

简介

在运行系统设置中，可指定画面的操作方式，以及在运行系统中如何用键进行操作。 
要编辑 HMI 设备的运行系统设置，请在项目树中选择 HMI 设备下的“运行系统设置”(Runtime 
settings)。可供选择的选项取决于具体的 HMI 设备。

锁定任务切换

根据 HMI 设备，可锁定 HMI 设备上的任务切换功能。借此可防止操作员在运行系统中打开

其它应用程序。

在 HMI 设备的运行系统设置中，启用“常规 > 画面”(General > Screen) 下的“锁定任务切

换”(Lock task switching)。 

说明

停止运行系统

如果锁定程序切换，请始终在项目中为某个对象（例如，软键或按钮）组态系统函数

“StopRuntime”。 

设置到 HMI 设备的数据传输

• 传送脚本中的画面对象名称

如果启用“常规 > 画面”(General > Screen) 下的“加载名称”(Load names) 选项，则会传

送画面对象的对象名称，而不传送编码的地址信息。如果要在脚本中通过对象名称对画

面对象进行寻址，则需要传送对象名称。在调试程序中测试脚本时，通过显示对象名称，

代码将变得更容易理解。

• 显示脚本中的注释

在“画面 > 显示”(Screens > Display) 下，可指定是否将脚本中的注释也传送到 HMI 设
备。 
如果不传送注释，则可节省 HMI 设备的存储空间。 
如果传送注释，则在调试程序中进行测试时将更容易理解脚本。 

使用功能键进行操作

若要以符号方式表示键盘设备功能键的功能，可在画面中的相应功能键旁组态一个图形。在

“画面 > 功能键 > 用户自定义的图形大小”(Screens > Function keys > User-defined pictogram 
size) 下，可指定是否要使用与标准大小不同的图形大小。

编译和加载
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使用键盘进行操作

在“键盘 > 常规 > 使用屏幕键盘”(Keyboard > General > Use screen keyboard) 下，可指定是

否要在 HMI 设备上使用屏幕键盘。

在“键盘 > 常规 > 退出时释放按钮”(Keyboard > General > Release button on exit) 下，可指

定在用户未释放按钮情况下退出时是否触发“释放”事件。 
在“键盘 > 禁用对话框中功能键”(Keyboard > Disable function keys in dialogs) 下，可为键盘 
HMI 设备指定在对话框显示时是否禁用功能键。较大对话框可隐藏功能键内或包围功能键的

说明性区域或图形。因此，功能键可能会被意外按下。 

16.2.1.4 控制器兼容性检查 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)

简介

“项目 ID”区域指针用于组态项目 ID，以检查项目与 PLC 的一致性。区域指针从 PLC 读取项

目版本。更多相关信息，请参见 WinCC 在线帮助的“与 PLC 通信”部分。

控制器兼容性检查

可在 HMI 设备运行系统设置的“常规 > 标识 > 项目 ID”(General > Identification > Project ID) 
下选择项目 ID。
在启动时，运行系统会检查项目的项目 ID 是否与 PLC 项目版本相匹配。只有在这两个值匹

配时，运行系统才会启动。

为在 PLC 中指定地址的连接创建区域指针“项目 ID”。在此地址中存储的值将成为项目 ID。 
项目 ID 并非适用于所有 HMI 设备。

16.2.1.5 运行系统中的密码保护

运行系统中的密码保护：基本知识 (Basic Panels)

概述

TIA Portal 中可使用密码保护连接建立过程。所组态的密码将以加密形式进行保存。在传输

到目标系统的过程中，密码还可以防止发生未经授权的访问，密码不能读取。这些密码在 
HMI 设备的运行系统中安全解密。

编译和加载
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无法为以下连接创建密码保护： 
• SIMATIC S7-1200 
• SIMATIC S7-1500
• SIMATIC S7-1500 软控制器 (WinAC)
• PC Station 2.0（站管理器）

说明

如果切换为较早版本，则密码将失效。

下载证书

进行密码解密的证书保存在 HMI 设备的证书存储库中。如果证书不可用，则将输出一条系

统报警。

再次该下载组态时，可恢复证书。

参见

组态传输密码 (页 2284)
重置传输密码 (页 2285)

组态传输密码 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

要在传输过程中保护密码私钥，则可在“运行系统设置”(Runtime settings) 中组态一个传输

密码。 

创建密码

1. 在项目窗口中，打开“运行系统设置 > 常规”(Runtime settings > General) 编辑器。

2. 在“传输密码”(Transport password) 区域的“输入密码”(Enter password) 字段中，输入密码。

3. 在“确认密码”(Confirm password) 字段中，确认该密码。

说明

如果之前无密码，则“旧密码”(Old password) 字段将禁用。

编译和加载
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结果

已完成了传输密码的组态。如果已组态了传输密码并将项目传送到 HMI 设备中，则在运行

过程中将显示一个对话框提示输入密码。

如果输入的密码正确，则将证书保存到 HMI 设备的证书存储库中。 
更改密码时，使用更改后的密码将项目加载到 HMI 设备并启动运行系统。未显示密码提示。

参见

运行系统中的密码保护：基本知识 (页 2283)
重置传输密码 (页 2285)

重置传输密码 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

如果移动了传输密码，则可创建一个新的安全证书。为此，需要重置传输密码。

重置密码

1. 单击“重置密码”(Reset password) 按钮。
密码将重置。并生成一个不带密码的新证书。 

说明

其它密码（如，PLC 的密码）将失效。在下一次编译时，将显示一条错误消息，指出这些

密码不再有效。

2. 在“确认密码”(Confirm password) 字段中，输入新密码并确认。

说明

在输入新的传输密码之前，证书不受密码保护。  
将项目下载到 HMI 设备后，系统将提示输入密码。

参见

运行系统中的密码保护：基本知识 (页 2283)
组态传输密码 (页 2284)

编译和加载

16.2 基本面板

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2285



16.2.2 编译和装载项目概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

概述

正如在 WinCC 中组态项目一样，项目是在后台进行编译的。 这缩短了 终编译的时间。 启
动编译时，创建可在对应 HMI 设备上运行的文件。 
如果编译期间出现错误，则 WinCC 会提供支持来查找错误并进行更正。

更正所有问题之后，将编译后的项目下载到要运行该项目的 HMI 设备中。 如果组态 PC 未连

接到 HMI 设备，则将编译后的项目保存在您所选的数据介质上。 然后将编译后的项目从与 
HMI 设备相连的 PC 传送到 HMI 设备。 
如果在项目中使用连接到 PLC 变量的 HMI 变量，则使用快捷菜单中的“编译 > 软件”(Compile 
> Software) 命令对所有修改的 S7 块进行编译，然后再编译 HMI 设备。

项目

术语“项目”有两种不同的含义，分别对应于编译和装载这两种情况。 在组态 PC 上，“项

目”是指 WinCC 项目。 “项目”也指您通过编译 HMI 设备组态数据而创建的并下载到 HMI 设
备的运行系统项目。 
• WinCC 项目： 包含一个或多个 HMI 设备的组态数据

• 运行系统项目： 包含 HMI 设备的编译后组态数据

下图以“编译并装载”过程为例，说明了 WinCC 项目和运行系统项目之间的链接：

编译和加载
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运行系统

运行系统是一种过程可视化软件。 在运行系统中，以过程模式执行项目。 
以下两种类型的运行系统存在明显区别：

1. 面板上的运行系统
在面板中执行运行系统项目前，必须在启动前将运行系统项目传送到面板。

2. PC 上的运行系统
如果组态 PC 上已安装运行系统，则可以直接在组态 PC 上执行运行系统项目。 
如果要在另一个 PC 上执行运行系统项目，必须在启动前将运行系统项目传送到该 PC。

运行系统版本

运行系统版本取决于所组态 HMI 设备的映像。 编译项目的运行系统版本显示在巡视窗口的

“信息”(Info) 下。

仿真

通过仿真测试组态。 不需要链接至活动过程即可启动仿真。

在仿真过程中，可以测试组态的变量或画面更改。 在仿真过程中，可以利用变量仿真器对

组态的变量执行操作、激活和禁用操作。 
有两种类型的仿真：

1. 对面板仿真
如果在项目中创建了面板，该面板会在仿真时显示出来。 借助于此仿真类型，可以在 HMI 设
备上测试组态，而无需将项目传送到面板。

2. 对运行系统仿真
对运行系统进行仿真可以直接在组态 PC 上对项目进行测试。 

16.2.3 编译项目 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

简介     
正如在 WinCC 中组态项目一样，对项目所做的更改是在后台进行编译的。 装载项目时自动

进行编译。 这可确保始终装载项目的 新版本。

WinCC 会在编译期间检查项目的一致性。 项目中的错误位置将在“巡视”窗口中列出。 可从

“巡视”窗口中的条目直接跳转到错误源。 检查并纠正发现的错误。

编译和加载
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编译的范围

开始组态 HMI 设备后，将立即在后台编译组态数据。 如果手动编译项目，仅在后台编译自

上次编译过程后所做的组态更改。 
可以随时手动编译整个项目。例如，可以手动测试组态数据的一致性。

要求

• 项目已经打开。

步骤

执行下列步骤，编译项目：

1. 如果要同时编译多个 HMI 设备，可以在项目树中使用多选方式选择所有相关 HMI 设备。

2. 编译项目。

– 要仅对项目中的更改进行编译，请从 HMI 设备的快捷菜单中选择“编译 > 软件（仅更

改）”(Compile > Software (only changes)) 命令。

– 要编译所有项目数据，请在快捷菜单中选择“编译 > 软件（编译全部）”(Compile > 
Software (compile all)) 命令。

结果

编译了所有选定 HMI 设备的组态数据。 编译期间出现的任何错误均显示在“巡视”窗口中。 

16.2.4 仿真项目

16.2.4.1 仿真基础知识

简介   
可使用仿真器来测试组态 PC 上的组态性能。 这使您可以在进行生产操作之前快速找到任何

逻辑上的组态错误。
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要启动仿真器，请遵循以下步骤：

• 在 HMI 画面的快捷菜单或画面中：“启动仿真”(Start simulation)
• 菜单命令“在线 > 仿真 > [启动|通过变量仿真器|通过脚本调试器]”(Online > Simulation > 

[Start|With tag simulator|With script debugger])
• 在 Portal 视图中的“可视化 > 仿真设备”(Visualization > Simulate device) 下。

要求

仿真/运行系统组件安装在组态 PC 上。 

应用领域

使用仿真器测试操作员控制和监视系统的各种功能，例如：

• 检查限制级别和报警输出

• 中断的一致性

• 组态的中断仿真

• 组态的警告

• 组态的错误消息

• 检查状态显示

• 互连和画面布局

参见

仿真项目 (页 2290)
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16.2.4.2 仿真项目 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

通过以下两种方法之一来仿真项目：

• 无连接的 PLC
在为仿真 WinCC Runtime 而读取的变量仿真器中，可以更改区域指针和变量的值。

• 有连接的 PLC，但无运行过程

通过直接在运行系统中运行项目来仿真项目。 变量和区域指针变为激活状态。 这样可以

在运行系统中对组态的 HMI 设备创建一个可靠的仿真程序。 

说明

仿真限制

无法仿真以下系统函数：

• CalibrateTouchScreen
无法仿真媒体播放器。 仿真窗口中显示静态画面，而非媒体播放器。

对于安装有 Windows CE 操作系统的 HMI 设备，无法通过脚本进行文件访问。

要求

• 不连接 PLC 时的仿真： 已创建变量

• 带有已连接的 PLC 但没有已激活过程的仿真： 已创建了具有变量和区域指针的项目。

步骤     
若要使用变量仿真器对项目进行仿真，请按以下步骤操作：

1. 在组态 PC 上打开项目。

2. 选择“在线 > 仿真 > 通过变量仿真器”(Online > Simulation > With tag simulator) 菜单命令。
对于初始项目仿真，仿真器启动后具有一个新的空表格。 将在运行系统中同时打开该项目。 
使用 <Alt +Tab>键组合在仿真器和运行系统之间切换。

3. 若要对过程值进行仿真，请从变量仿真器选择相应变量。
该表格中列出了所有组态的变量。 可以同时仿真 多 300 个变量。 

4. 在“仿真”(Simulation) 列中选择仿真模式。

5. 在相应列中更改变量和区域指针的值。

6. 激活“启动”(Start) 复选框以启动此变量的仿真。

7. 若要保存仿真，请选择菜单命令“文件 > 保存”(File > Save)，然后输入一个描述性名称，例如
“Mixing”。
将为文件名分配扩展名“*.cors”。 
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结果

在运行系统中仿真过程值。 根据仿真模式，随机创建变量值或递增变量值。 
要指定变量值，请将仿真模式更改为“<显示>”(<Display>)，然后在“设置值”(Set value) 中输

入一个值。 
下图显示了带有四个变量的变量仿真器，变量的值可在 10 至 1000 范围内随机确定：

管理仿真数据

如果保存了之前仿真中的数据，则可在以后的某个时间点打开文件并再次仿真项目。 变量

仿真器中列出的变量和区域指针必须在项目中仍然可用。 
执行下列步骤，打开仿真文件： 
1. 选择菜单命令“在线 > 仿真运行系统 > 使用变量仿真器”(Online > Simulate Runtime > With 

tag simulator)。
2. 在变量仿真器中选择菜单命令“文件 > 打开”(File > Open)。
3. 选择相应仿真文件，然后单击“打开”(Open)。

仿真器会 j 加载已存储的数据。

启用和禁用变量

可单独为每个变量启动和停止仿真，已促进从离线组态到在线组态的转换。 在相应行中激活

“启动”(Start)。
如果激活了变量，则将计算仿真值并将其传送到 WinCC 仿真器。
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删除变量

若要从变量仿真器删除变量，请按以下步骤操作：

1. 选择包含变量名称的单元格。

2. 选择“编辑 > 剪切”(Edit > Cut) 菜单命令。
将从表格中删除该变量。 

参见

仿真基础知识 (页 2288)
使用变量仿真器 (页 2292)

16.2.4.3 使用变量仿真器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

有关变量仿真器

变量仿真器包含有以下列：

列 描述

变量 指定要仿真的变量。 
数据类型 显示所选变量的数据类型。

当前值 显示已定义变量的仿真值。

格式 指定所选格式，变量值将以此格式进行仿真： 
• 十进制（1、2、3、4 ...）
• 十六进制（03CE、01F3 ...）
• 二进制（0 和 1）

写入周期 指定所选的时间间隔，变量的当前值将按此间隔进行仿真。 例如，如果输入

“2”，变量的当前值将每隔 2 秒钟显示一次。

仿真 显示仿真过程中变量值的处理方法。 
设置值 为相应变量设置所选值。 仿真从指定的值开始。

小值 
大值

指定变量的取值范围。 为此范围设置 小值和 大值。默认的 小值为 
-32768， 大值为 32767。

期限 “增量”和“减量”仿真模式下重复变量值的期限。

启动 根据先前输入的信息启动变量的仿真。
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仿真模式

仿真器具有六个不同的仿真模式。 在仿真期间，为已组态的变量提供接近实际的值。 

仿真模式 描述

正弦 更改变量值以形成正弦曲线。 参数被形象化为一个周期性的非线性函数。

随机 提供随机生成的值。 用随机函数的方式改变变量值。

增量 变量值持续增至某个指定的 大值。 达到 大值后再次从 小值开始。 
值趋势与正锯齿曲线相对应。

减量 变量值持续降至某个指定的 小值。 达到 小值后再次从 大值开始。 
值曲线与负锯齿曲线相对应。

移位 将一个置位位按一位位地连续移位。 总是复位前一个位。 例如，这样

可以测试 HMI 设备的报警。

<显示> 静态显示当前变量值。

示例： 以“移位”仿真模式仿真变量

执行下列步骤，以“移位”仿真模式仿真变量：

1. 打开要仿真的项目。

2. 选择菜单命令“在线”>“仿真运行系统”>“使用变量仿真器”。
变量仿真器随即打开。

3. 在“变量”列中，选择来自项目的一个变量。

4. 在“格式”列中选择“二进制”。

5. 在“写入周期”列中输入值“1”。
6. 在“仿真”列中选择“移位”仿真模式。

7. 在“设置值”列中输入值“1”。
8. 通过“启动”复选框启用变量。

结果

仿真器逐位测试所选变量，如下所示：

仿真值 报警字节

设置起始值 00000001
1. 仿真值 00000010
2. 仿真值 00000100
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仿真值 报警字节

3. 仿真值 00001000
.... ...

在运行系统中，查看所需的报警是否以给定值输出。 

16.2.4.4 仿真限制

利用动态参数报警

如果使用变量或文本列表作为报警的外部变量，则不显示报警的动态参数。

仅针对变量仿真器中的报警仿真启用内部变量。

可使用 PLCSim 来仿真动态参数。

面板

如果想使用 V14 版本或更高版本的 PLCSim 通过面板进行仿真，则面板的设备版本必须为 
14.0.0.0 或更高版本。

16.2.5 加载项目

16.2.5.1 装载项目的概述

概述

在将项目的增量数据下载到一个或多个 HMI 设备之前，会自动对这些数据进行编译。这可

确保始终传送项目的 新版本。 
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将项目加载到 HMI 设备

下载之前，需完成以下步骤：

1. 对下载设置进行验证。初次将项目下载到 HMI 设备之前，“下载到设备扩展设置”(Extended 
download to device) 对话框自动打开。可以使用此对话框，根据所使用的 HMI 设备运行系统
来定义协议和接口或项目的目标路径。
使用菜单命令“在线 > 扩展下载到设备...”(Online > Extended download to device...)，可随
时打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。 
将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。 

2. 已编译了项目。编译期间的警告和错误将显示在巡视窗口中以及“加载预览”(Load preview) 对
话框中。

3.“加载预览”(Load preview) 对话框显示了每台 HMI 设备的以下信息：

– 装载的各个步骤

– 如果目标 HMI 设备的映像与组态中的映像不匹配，则系统将显示一个提示，询问您是

否希望立即更改组态。

注意

更改映像将删除 HMI 设备中的全部数据。

如果更改映像，则会删除目标系统上的数据。因此，首先根据需要备份以下数据：

• 用户管理

• 配方

– 装载时生效的预设置。如有必要，可以更改此下载过程的默认设置。

– 发生警告（可选）。

可以忽略“警告”而下载项目。功能可能会在运行系统中受到限制。

– 发生错误（可选）。

无法加载项目。 
如果在巡视窗口中双击错误消息，则 WinCC 会在相应编辑器中打开无效组态。请纠正

错误，然后重新加载项目。

如果在项目中使用连接到 PLC 变量的 HMI 变量，还应当编译用户程序，然后再编译 HMI 设备。 

通过 S7 路由进行加载 
在相关控制器中的“设备和网络”编辑器中组态 S7 路由设置。具体设置视组态的设备而

定。 
S7 路由可使用以下协议：

• MPI/PROFIBUS
• 以太网
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在不连接 HMI 设备的情况下加载项目   
如果不能建立从组态 PC 到 HMI 设备的直接连接，请将编译过的项目复制到外部存储介质（例

如 U 盘）上，然后将其加载到 HMI 设备上。

该功能可用于与可兼容 TIA Portal 版本 V14 或更高版本的 HMI 设备映像建立连接。

在 WinCC 中，组态 HMI 设备，然后将 HMI 设备文件夹（例如“HMI_1 [<设备类型>]”）拖到

“卡阅读器/USB 存储器”(Card Reader/USB memory) 下的外部存储介质中，以此生成所需的

项目数据。 

传送运行系统插件

项目可以包含控件或 CSP（通信支持包）形式的运行系统插件。这些运行系统插件可随项目

自动进行传送。  

参见

更新 HMI 设备上的操作系统 (页 2531)

16.2.5.2 装载项目

简介

必须先将项目加载到 HMI 设备，然后才可以在 HMI 设备上运行项目。加载过程中，请务必

指定是否要覆盖 HMI 设备上的现有数据，例如用户管理和配方数据。 
如果 HMI 设备支持 PROFINET，则在项目树中输入的 HMI 设备名称将用作 PROFINET 通信的

设备名称。下载过程中，将把该名称写入 HMI 设备。如果已在 HMI 设备中输入 PROFINET 通
信的设备名称，则该名称将被覆盖。 
通常，在 HMI 设备上，运行系统中只能有一个项目处于活动状态。HMI 设备通常组态为在

开始加载后自动退出运行系统。如果未进行这样的组态，则您必须在 HMI 设备上手动退出

运行系统。 
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如果目标 HMI 设备的映像与组态中的映像不匹配，则系统将显示一个提示，询问您是否希

望立即更改组态。

注意

更改映像将删除 HMI 设备中的全部数据。

如果更改映像，则会删除目标系统上的数据。因此，首先根据需要备份以下数据：

• 用户管理

• 配方

控制 HMI 设备的传送行为 
通常，在 HMI 设备上，运行系统中只能有一个项目处于活动状态。HMI 设备通常组态为在

开始加载后自动退出运行系统。如果未进行这样的组态，则您必须在 HMI 设备上手动退出

运行系统。 
在 HMI 设备“Start Center”中的“设置”(Settings) 下，可定义加载项目时 HMI 设备的响应方

式： 

传送模式 作用

关闭 项目无法加载到 HMI 设备。 
手动 只有在满足以下要求时，才可将项目加载到 HMI 设备：

• 运行系统当前未运行

• HMI 设备处于“传送”(Transfer) 模式。  
自动 项目始终都可加载到 HMI 设备。 

如果组态 PC 中已开始传送，并且 HMI 设备中已有项目正在运行，则

将自动关闭正在运行的项目。 
对于移动面板，出于安全原因，此传送模式已被禁用。

说明

自动关闭运行系统

调试阶段之后，禁用自动传送功能，以防止 HMI 设备意外切换到传送模式。

传送模式可能会在工厂中触发意外的响应。

为了限制对传送设置的访问从而避免未经授权的更改，可在“Start Center”中输入密码。

有关传送设置的更多详细信息，请参见所用 HMI 设备的文档。 
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要求

• 已在项目中创建了 HMI 设备。

• HMI 设备与组态 PC 相连。

• HMI 设备上已启动“Start Center”。 
• 已在 HMI 设备“Start Center”中的“设置”(Settings) 下设置加载项目所使用的协议。

• HMI 设备中的传送模式设置为“自动”(Automatically) 或“手动”(Manually)。

步骤     
执行下列步骤，装载项目：

1. 要将一个项目同时下载到多个 HMI 设备上，请在项目树中通过多项选择来选择这些 HMI 设备。

2. 在 HMI 设备的快捷菜单中，选择“下载到设备 > 软件”(Download to device > Software) 命令。

3. 如果“下载到设备扩展设置”(Extended download to device) 对话框已打开，请组态“加载的
设置”(Settings for loading)。确保“加载的设置”(Settings for loading）与“HMI 设备中的传送
设置”(Transfer settings in the HMI device) 对应。

– 选择所使用的协议，例如，以太网或 HTTP。
– 在组态 PC 上组态相关接口参数。

– 在 HMI 设备中进行所需的任何接口特定设置或协议特定设置。

– 单击“加载”(Load)。
使用菜单命令“在线 > 扩展下载到设备...”(Online > Extended download to device...)，可随
时打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。
将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。将同时对项目进行编译。结果显示在“加载预
览”(Load preview) 对话框中。

4. 检查所显示的预设置并根据需要进行更改。

5. 单击“加载”(Load)。

结果

项目加载到所有选定的 HMI 设备。将更换所有现有项目。根据“加载预览”(Load preview) 对
话框中的设置更换用户管理和/或配方所使用的数据。 
下载过程中，可以对传送的文件进行跟踪。 
如果在下载期间出现错误或警告，则相应报警会显示在巡视窗口中的“信息 > 加载”(Info > 
Load) 下。 
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成功下载项目之后，可以在 HMI 设备上执行该项目。

说明

如果该传送中断，WinCC 将自动确保无数据丢失并仅当传送完成后才删除 HMI 设备上的现

有数据。

参见

备份和恢复 HMI 设备上的数据 (页 2528)
更新 HMI 设备上的操作系统 (页 2531)
装载项目期间的错误消息 (页 2368)
调整项目，使其适合于另一个 HMI 设备 (页 2307)
建立与 HMI 设备的连接 (页 2277)

16.2.5.3 加载外部存储介质中的项目 (Basic Panels)

简介

如果不能建立从组态 PC 到 HMI 设备的直接连接，请将编译过的项目复制到外部存储介质（例

如 U 盘）上，并将其从 U 盘加载到 HMI 设备上。

该功能可用于与可兼容 TIA Portal 版本 V14 或更高版本的 HMI 设备映像建立连接。

第二代基本面板可使用此功能。

注意

数据丢失

如果通过选项“Upgrade or downgrade Firmware”加载项目，则会更新 HMI 设备的操作系

统。此操作会删除 HMI 设备上包括 HMI 设备密码在内的现有数据。但会保留 Start Center 
中的设置，更新操作系统前请将许可证密钥存储到外部存储介质中。

如有需要，在加载前备份数据。

在 WinCC 中，组态 HMI 设备，然后将 HMI 设备的文件夹（例如，“HMI_1 [<设备类型>]”）拖

放或复制粘贴到“卡阅读器/USB 存储器”(Card Reader/USB memory) 下的外部存储介质中，

以此创建所需的项目数据。 

编译和加载
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要求

• 已在 HMI 设备上启动 Start Center。
• 将存有已保存项目的存储介质插入 HMI 设备。

步骤

1. 单击“Settings”。
2. 打开“Service & Commissioning”对话框。

3. 通过“Project Download”按钮进行确认。
借助“Project Download”，可选择将外部存储介质中的单个项目下载到 HMI 设备。

4. 选择要保存项目数据的存储介质。

5. 选择项目文件。

说明

如果 HMI 设备未插入任何存储介质，则“Projects”列表为空。

6. 选择加载项目的方式：

– “User administration:”
用项目的用户管理覆盖 HMI 设备的用户管理

– “Recipe data:”
用项目配方覆盖 HMI 设备配方

– “Upgrade or downgrade Firmware:”
如果 HMI 设备的固件版本与项目的固件版本不兼容，则更新 HMI 设备的固件。 

说明

只能更改用于覆盖用户管理或配方的设置，前提是它们之前未在组态中互锁。

7. 通过“Accept”按钮进行确认。

结果

加载过程后，会在 HMI 设备上启动新项目。
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16.2.6 通过多用户工程组态进行编译和加载

16.2.6.1 通过多用户工程进行编译和加载（概述） (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels)

简介

将多用户工程组态用于您的项目时，应考虑编译运行系统项目时的响应以及将项目下载到 
HMI 设备时的响应。

可以在服务器项目视图和本地会话中编译项目并将其下载到 HMI 设备。

有关“多用户工程组态”主题的更多信息，请参见“使用多用户工程组态”。

基本知识

对于 HMI 设备和 RT Advanced，在多用户工程组态中可能出现以下情景：

• 在服务器项目视图中进行编译

• 在本地会话中进行编译

• 通过服务器项目视图进行加载

• 通过本地会话进行加载

说明

通过服务器项目视图或本地会话完成下载与在单用户项目中完成下载完全相同。完成下载后，

会将当前运行系统项目从当前激活的视图加载到 HMI 设备。 

说明

在本地会话中的编译和下载操作与单用户项目中的完全相同。

原则上，可以在多用户工程组态项目中执行针对编译和加载的所有命令：

• “软件 (全部重建)”(Software (rebuild all))
• “编译 > 软件 (仅更改)”(Compile > Software (only changes))
• 软件（全部）(Software (all))
术语“项目”

编译和加载
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术语“项目”有两种不同的含义，分别对应于编译和装载这两种情况。在组态 PC 上，“项

目”是指 WinCC 项目。“项目”也指您通过编译 HMI 设备组态数据而创建的并下载到 HMI 
设备的运行系统项目。 
• WinCC 项目：包含一个或多个 HMI 设备的组态数据

• 运行系统项目：包含一个 HMI 设备的编译后组态数据

规则

以下基本规则适用于多用户工程组态中的编译和下载：

• 在本地会话中编译的运行系统项目始终保持本地状态，不会上传到多用户服务器。无法

在多用户服务器项目中保存改项目。

• 只有在服务器项目视图中编译的运行系统项目可以保存在多用户服务器项目中。

有关多用户工程组态的更多信息，请访问西门子 YouTube 频道：多用户工程组态 - 一个团队

同时在一个项目中工作 (https://www.youtube.com/watch?v=n4oTZ2Gzg6U)。

参见

在服务器项目视图中进行编译 (页 2302)
在本地会话中进行编译 (页 2303)

16.2.6.2 在服务器项目视图中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

基本知识

在服务器项目视图中的编译和下载操作与单用户项目中的相应操作完全相同。

当在服务器项目视图中编译项目时，将阻止对多用户服务器项目的访问。此时，其他用户无

法对服务器项目进行更改。将在服务器项目视图中编译的运行系统项目与工程组态项目一同

存储到中央多用户服务器上。阻塞多用户服务器项目以确保组态数据与运行系统项目保持同

步。

说明

当在服务器项目视图中进行编译和保存时，其他用户在“刷新”(refresh) 其本地会话时将获

取您连同工程项目一起更新的运行系统项目。更新后，其他用户无需重新编译您做出的修改。

编译和加载
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示例：检入过程中编译

您可以在本地会话中对变量进行更改。所有事先更改均已在服务器项目中进行编译。

如果无编译错误，则可通过“保存更改”(Save changes) 命令将两个项目 - 已更改的工程组态

项目（带有已更改的变量）和已编译的运行系统项目 - 都保存到中央多用户服务器项目中。

如果在检入期间跳过编译，则项目将包含服务器中已保存的更改。

下一位用户在通过服务器项目创建本地会话或更新现有本地会话时，除了其自己所做修改外，

还要编译您的两处修改。

说明

通过多个本地会话对共享项目进行操作会增加出错的可能性。因此建议在检入时编译项目并

消除编译时报告的所有错误。这样可为下一位用户提供无错项目。

参见

通过多用户工程进行编译和加载（概述） (页 2301)
在本地会话中进行编译 (页 2303)

16.2.6.3 在本地会话中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

基本知识

在本地会话中编译和下载项目与在单用户项目中编译和下载并无区别。

由于本地会话是服务器项目的副本，因此本地会话的第一个编译状态与服务器项目的相同。

如果服务器项目含有未编译内容或编译期间发生的错误消息，这些信息将会传送给本地会话。

说明

因此建议在检入时编译项目并消除编译时报告的所有错误。这样可为下一位用户提供无错项

目并避免传播错误。 

本地会话中进行更新

如果在本地会话中更新项目，则本地会话（包括编译状态）会由服务器对象的内容完全替代。

更新后的本地会话只保留标记用于检入的更改，且这些更改会在本地会话中生成额外的编译

步骤。
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示例：更新本地会话

您可以在本地会话中对变量进行更改。所有事先更改均已在服务器项目中进行编译。

通过单击“更新”(Update) 按钮更新本地会话的内容。更新后，本地会话将获取服务器项目

的编译状态。如果要获取已修改的变量，还有相应的编译任务。

参见

通过多用户工程进行编译和加载（概述） (页 2301)
在服务器项目视图中进行编译 (页 2302)

16.2.7 启动运行系统

16.2.7.1 在 HMI 设备上启动运行系统 (Basic Panels)

简介     
在项目下载到 HMI 设备后，可以启动运行系统中的项目。项目保存到 HMI 设备中下列扩展

名的文件中：

• 精简面板：“*.srt”
在运行系统中启动项目时，将激活在 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings) 中定义

的项目设置。 
用于启动 HMI 设备中的项目的程序位于运行系统的安装文件夹中。

说明

自动关闭运行系统

如果在 HMI 设备上激活自动传送并在组态 PC 上启动传送，则正在运行的项目将自动终止。 
然后 HMI 设备自动切换到“传送”(Transfer) 工作模式。

调试阶段之后，禁用自动传送功能，以防止 HMI 设备意外切换到传送模式。

传送模式可能会在工厂中触发意外的响应。

为了限制对传送设置的访问从而避免未经授权的更改，可在“Start Center”中输入密码。

编译和加载
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要求

• WinCC Runtime 已安装在 HMI 设备上。

• 项目已下载到 HMI 设备上。

• “Start Center”已启动。

步骤     
项目存储在面板上、您在 HMI 设备传送设置中指定的文件夹内。面板上启动了“Start Center”
应用程序。超出所组态的延时时间后，将自动启动加载的项目。

如果项目未自动启动：

1. 单击“Start Center”中的“启动”(Start) 以启动已加载的项目。

有关项目启动的更多信息，请参见 HMI 设备的文档。 

16.2.8 装载项目期间的错误消息（基本版）

下载期间可能发生的错误     
向 HMI 设备下载项目时，输出窗口中将显示关于下载过程的状态消息。 
通常，在向 HMI 设备下载项目期间发生的问题是由下列某个错误引起的：

• HMI 设备下载设置不正确

• 项目中的 HMI 设备类型不正确

• HMI 设备未连接到组态 PC。
下面列出了 常见的下载故障及可能的原因和补救措施。

取消串行下载。

可能的补救措施： 选择低波特率。 

下载因兼容性冲突而取消。

可能的原因 补救措施

组态 PC 连接了错误的设备，例如控制器。 检查连线。 
更正通信参数。 

编译和加载
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项目下载失败

可能的原因 补救措施

不能建立与 HMI 设备的连接(输出窗口中的报

警)
检查组态 PC 与 HMI 设备之间的物理连接。 
检查 HMI 设备是否处于传送模式。 例外： 远
程控制

默认通信驱动程序未在 Windows 设备管理器

中列出。

在设备管理器的属性窗口中检查 COM 连接的

设备状态。

通过 MPI/DP 接口的下载失败

可能的原因 补救措施

例如，如果正在使用 SIMATIC NET CD，将在 
CP 上设置“组态模式”。

使用“设置 PC 站”应用程序将 CP 设置为“PG 
模式”()。
检查网络参数“传输率”和“MPI 地址”。

将项目从 WinCC 下载到 CP。
将 CP 重新设为“组态模式”。

在 PG/PC 面板中，“S7ONLINE”接入点未设置

为物理设备（例如 CP5611 (MPI)）。 可能是

安装“SIMATIC NET CD 7/2001”引起的。

使用“PG/PC 面板”或“设置 PC 站”应用程序

设置选定设备上的接入点“S7ONLINE”。
检查网络参数“传输率”和“MPI 地址”。

将项目从 WinCC 下载到 HMI 设备。

将“S7ONLINE”接入点恢复到原来的设备。

组态过于复杂。

可能的原因 补救措施

组态中所包括的选定 HMI 设备的不同对象或

选项过多。

除去某个类型的所有对象（例如所有图形视

图）。
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16.2.9 调整项目，使其适合于另一个 HMI 设备

简介

将 WinCC 项目下载到 HMI 设备时，WinCC 将检查 HMI 设备是否与项目中所使用的 HMI 设
备的类型兼容。 如果 HMI 设备的类型不匹配，则会在下载开始前显示一条消息。

下载将中止。

调整项目，使其适合于 HMI 设备

需要相应地调整项目，以便能够将项目下载到所连接的 HMI 设备。    
• 将新 HMI 设备添加到项目树中。 从 HMI 设备选择中选择正确类型的 HMI 设备。

• 将组态的组件从原先的 HMI 设备复制到新的 HMI 设备。

可以将许多组件直接复制到项目导航和详细视图中。

例如，可以使用快捷菜单将“画面”文件夹复制到新 HMI 设备的画面文件夹中。

• 使用详细视图复制在项目树内不能使用快捷菜单中的“复制”命令的条目。

• 例如，在项目树中选择“配方”条目。 配方显示在详细视图中。

• 在详细视图中选择配方，然后将其拖动到新 HMI 设备的“配方”条目。 配方将会被复制。 
也可以在详细视图中选择多个对象。

• 组态无法复制的组件，如连接、区域指针和报警。

• 随时保存项目。

• 编译完整项目。

• 编译成功完成后，将项目下载到 HMI 设备。

链接引用

对链接对象的引用将被复制。 复制链接对象后，会再次链接引用。

示例：

复制一个对象已链接到变量的画面。 将画面添加到新 HMI 设备后，将在各个对象处输入变

量名称。 变量名称以红色标记，因为引用已打开。 然后，将变量复制和插入到新 HMI 设备

中时，打开的引用将会关闭。 变量名称的红色标记会消失。

要完成对 PLC 中连接对象的引用，首先需要组态与 PLC 的连接。
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使用信息区域

为 HMI 设备编译项目时，错误和警告将显示在巡视窗口的“信息”选项卡中。 可以使用快

捷菜单命令“转到”直接转到可以更正错误或警告的位置。

从上到下处理整个错误和警告列表。

编译成功完成后，将项目下载到 HMI 设备。 

16.2.10 减小项目大小 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

当向 HMI 设备加载大型项目时，HMI 设备的存储空间可能不足以支持该项目。可以通过多

种方式减小项目的大小。

减小项目大小的选项

可以通过多种方式减小项目大小以节省空间：

• 减少可用的运行系统语言数量

检查所有选择的运行系统语言是否真正需要。可以在“运行系统设置 > 语言和字体 > 运
行系统语言和字体选择”(Runtime settings > Language & Font > Runtime language and 
font selection) 下禁用不需要的语言。

• 请勿使用 S7 诊断报警的帮助文本

要减小项目大小，可以禁用 S7 诊断报警的帮助文本下载。为避免将帮助文本下载到 HMI 
设备，可在“运行系统设置 > 报警 > 常规”(Runtime settings > Alarms > General) 下禁用

“下载 S7 诊断帮助文本”(Download S7 diagnostics help texts) 选项。 
• 重建所有软件

为优化项目数据并清理过时修改，使用 HMI 设备快捷菜单中的“编译 > 软件（全部重

建）”(Compile > Software (rebuild all)) 命令编译整个项目。

• 使用样式统一显示（自 WinCC V13 起）

建议使用样式统一画面对象。对同一项目中各画面对象的外观进行标准化以优化项目数

据。将指定的预设置样式或自定义样式用于整个项目的画面对象组态。
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• 启用 PLC 报警自动更新（适用于 S7-1500 控制器和 V14 HMI 设备） 
要节省空间，可以指定 PLC 报警文本仅在需要时在运行系统中加载。为此，在“运行系

统设置 > 报警 > 控制器报警”(Runtime settings > Alarms > Controller alarms) 下启用“自

动更新”(Automatic update) 选项。确保在对应的控制器中还启用了报警自动更新。

精简系列面板不支持“自动更新”(Automatic update) 选项。

可以节省的空间量取决于 PLC 报警的数量和运行系统语言的数量。

• 减少已加载字体的数目

检查已下载的用户自定义字体是否可以减少。如有必要，可以在“运行系统设置 > 语言

和字体 > 运行系统语言和字体选择”(Runtime settings > Language & font > Runtime 
language and font selection) 下为需要的运行系统语言仅组态标准字体。 
若要节省空间，可在组态时使用较少的字体组。

• 减小图形尺寸

检查项目中使用的图形的尺寸。如有必要，在不对项目图形质量造成显著影响的条件下，

通过降低分辨率或选择较高的压缩格式减小图形尺寸。

若要使基础 HMI 设备项目保持较小尺寸，可统一项目中使用的图形的尺寸。 
为画面选择适当的图形格式：例如，为非矢量图形使用 PNG 图像格式，为照片使用 JPEG 
图像格式。

16.2.11 运行系统操作的基础知识

16.2.11.1 概述 (Basic Panels)

操作员控制项目的概述

以下各项可用于基本 HMI 设备的输入，具体取决于 HMI 设备。

• 触摸屏

• 功能键 
• 鼠标与键盘

使用触摸屏和功能键或者鼠标和键盘操作控制面板/启动中心或 HMI 设备上运行的项目。
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说明

错误操作

项目中包含的某些操作可能要求操作员对特定设备有深入的了解。

确保设备仅由合格人员进行操作。

HMI 设备的操作选项

根据 HMI 设备，可按以下方式操作设备：

• 触摸屏操作

设备的显示屏为触摸屏。您可用手指或触摸笔对显示画面中的元素进行操作。

• 通过控制键和功能键操作

控制键和功能键已集成到设备的外壳中。

– 控制键具有特定的功能，例如导航或确认报警。

– 功能键可由用户任意指定，因此他们的功能因项目而异。

• 鼠标和键盘操作

鼠标和键盘通过集成的 USB 端口进行连接。 可通过鼠标和键盘对操作对象进行操作。

单独组态的操作

组态工程师具有多种用于对操作进行设置的选项。

执行方式始终根据具体项目决定的动作示例：

• 画面切换

• 报表

• 切换运行系统语言

没有任何特定的操作元素是执行特定的功能的。组态工程师可指定项目的具体执行方式。例

如，画面切换可通过按钮或功能键触发。

有关项目特定操作的信息，请参见系统文档。

16.2.11.2 触摸屏操作

触摸屏操作概述

使用触摸屏操作 HMI 设备上运行的项目的 HMI 设备。
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操作触摸屏

注意

触摸屏的损坏

请勿使用锋利或尖锐物体接触触摸屏。 
避免使用坚硬物体点击触摸屏，并避免持续使用运动控制。 
这两种方式都会显著降低触摸屏的使用寿命，甚至导致触摸屏故障。

触发意外动作

同时触摸多个操作元素可能触发意外的动作。

确保每次仅触摸屏幕上的一个操作元素。

操作元素是 HMI 设备屏幕上的触摸感应式符号。

使用触摸屏操作的特性

触摸屏操作具有以下特性：

• 启用

要启用操作员控件，请使用手指或触摸笔触摸屏幕。要实现双击操作，请快速触摸两次

该操作员控件。

• 输入值

使用屏幕键盘在触摸屏上输入数字和字母。 
• 细心操作

如果同时触摸了多个操作员控件，可能会触发意外的动作。 

使用屏幕键盘输入值

操作需要输入值的屏幕对象时，会立即显示屏幕键盘。根据 HMI 设备和所组态的操作元素，

系统会针对是输入数字值还是字母数字值而显示不同的屏幕键盘。输入完成后，屏幕键盘将

再次隐藏。

文件浏览器（Windows 8 或更高版本）

在带触摸屏的 Windows 8 或更高版本的 PC 上，只能使用鼠标、键盘或屏幕键盘（不使用触

摸功能）操作文件浏览器对话框。在安装 Windows 8 或更高版本操作系统的触摸屏 PC 上，

可通过脚本使用 Windows 操作系统的文件浏览器对话框。 
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屏幕键盘

布局

下图显示了 TP1500 Basic 中屏幕键盘的基本布局。

数字 字母

操作员控件

所有 HMI 设备的屏幕键盘上都提供有下列按键：

按钮 名称 功能

光标左移 向左导航

光标右移 向右导航

退格 删除一个字符 

ESC 取消输入

确认 确认输入 

帮助 显示信息文本

该按键只在已为操作员控件配置了信息文本

时才会显示。
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用于第二代基本面板的屏幕键盘

布局

下图显示了第二代基本面板中屏幕键盘的基本布局。

数字  
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字母  

操作员控件

所有 HMI 设备的屏幕键盘上都提供有下列按键：

按钮 名称 功能

光标左移 向左导航

光标右移 向右导航

退格 删除一个字符

ESC 取消输入
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按钮 名称 功能

确认 确认输入

帮助 显示信息文本

该按键只在已为操作员控件配置了信息文本

时才会显示。

16.2.11.3 键操作

键操作概述

简介

使用 HMI 设备的按键操作 HMI 设备的控制面板/启动中心或设备上运行的项目。 所提供的控

制键和功能键具体取决于设备。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

控制键和快捷键

简介     
以下表格列出了可用于操作项目的控制键。 

说明

控制键的可用性取决于所使用的 HMI 设备。 

可通过键或快捷键触发键盘 HMI 设备的功能。使用快捷键时，需首先按住第一个键。然后

再按下另一个键。 
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在画面中导航

键或快捷键 功能 说明

  制表键       根据 tab 顺序选择下一个操作元素

制表键 根据 tab 顺序选择上一个操作元素

  光标键     选择紧邻当前画面对象并位于该对象

上方、下方、左侧或右侧的一个操作

元素

浏览操作元素

操作元素的操作     

键或快捷键 功能 说明

  ENTER 键       • 控制按钮。

• 应用并结束输入

• 打开选择列表

• 切换输入字段内的字符模式和标

准模式

在字符模式下选择单个字符。在

此模式下，可使用光标键在字符

集内滚动。     

 
定位光标 将光标定位在一个操作元素内，例如 

I/O 域中

  删除字符       删除当前光标位置左侧的字符

  删除字符     删除紧在当前光标位置右侧的字符

  取消       • 删除一个值的输入字符，恢复原

始值

• 关闭激活的对话框。

滚动到起始页 滚动到列表起始页

  回滚         将列表回滚至前一页

滚动到末尾页 滚动到列表尾页。

  向上滚动         将列表向上滚动一页
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键或快捷键 功能 说明

打开选择列表     打开选择列表

接受值 接受在选择列表中选择的值，且不关

闭列表

输入快捷键

键 功能 用途

切换（数字/字母）   从数字布局切换到字母布局

• 没有 LED 点亮：

启用数字布局。按一次该键将切换到字母

布局。

• 右侧或左侧 LED 点亮：

启用左侧或右侧字母布局。 
每次按下该键时，系统在左侧字母布局、右侧

字母布局和数字布局之间切换。       
Shift
（大写/小写）   

用于快捷键，例如切换到大写字母

切换到其它键盘布局 某些键的左下角包含蓝色特殊字符，例如百分

号“%”。要输入这些字符，请同时按下相关键

和左侧显示的特殊字符键。

常规控制功能   用于快捷键，例如浏览趋势视图

常规控制功能   用于快捷键，例如用于“监控表”(Watch 
table) 画面对象

确认报警

键 功能 用途

确认     确认当前显示的报警或报警组中的所有报警

只要未确认的报警处于激活状态，LED 就一直

点亮。   
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显示信息文本     

键 功能 说明

显示信息文本     针对选定的对象（例如报警或 I/O 域），打开

一个窗口并显示组态的相关信息文本

如果针对选定的对象显示信息文本，则 LED 点
亮。 

键或快捷键

功能键

功能键（F1、F2、F3 等）的分配在组态过程中定义。 

采用全局功能分配的功能键

无论显示什么画面，全局分配的功能键都将始终触发 HMI 设备或 PLC 上的同一动作。 例如，

激活画面或关闭报警窗口就属于这类动作。

采用局部功能分配的功能键

采用局部功能分配方式的功能键与画面相关，因此，仅在活动画面中才生效。

采用局部分配方式分配给功能键的功能会随着画面的不同而发生变化。

在一个画面中，一个功能键只能对应一个函数分配，全局函数或局部函数皆可。项目计划者

指定分配的优先级。

操作功能键

说明

在画面切换后操作功能键

如果在画面切换之后按下一个功能键，则在完全显示新画面之前可能会触发新画面中的相关

功能。
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16.2.11.4 在画面中导航 (BS)

简介

在 HMI 设备的显示画面中可进行以下导航：

• 在组态的画面对象之间导航

• 在画面对象内导航

当选择一个复杂画面对象时，光标焦点会切换到该画面对象并遵循该处的 tab 顺序。

• 在画面对象的表格中导航

步骤

• 若要按指定的 tab 顺序进行导航，请按 <TAB> 键。

• 若要在操作员控件之间自由导航，请按下光标键。

根据具体 HMI 设备的组态，还可使用功能键或快捷键进行导航。

使用触摸屏或鼠标对 HMI 设备进行操作时，可通过触发所需动作进行间接导航。为此，可

触摸或单击相应的操作员控件。

结果

操作员控件将按照选定的顺序获取光标焦点。您可以在选定的操作员控件上触发动作。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.2.11.5 触发一个动作

简介

在操作员控件上触发一个动作可能具有以下意义：

• 执行一个命令。

示例： 单击一个按钮可触发脚本或执行预定义的功能。

• 启用一个对象。

示例： 要输入一个值，可通过 <Enter> 键选择一个表格单元格。
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要求

• 已导航到要触发动作的相关操作员控件。

• 光标焦点位于该操作员控件上。

步骤

• 按下 <Enter>。
或者

• 在触摸屏上触摸一次或快速触碰两次操作员控件。

或者

• 使用鼠标单击或双击该操作员控件。

结果

可能得到以下结果：

• 执行请求的命令。

• 屏幕键盘打开并且/或者光标在操作员控件的输入区域闪烁。

• 所需元素已选定并可移动。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.2.11.6 输入值

简介

根据输入格式，可在输入字段中输入数字或字母数字值。 
根据现有的硬件，可通过屏幕键盘、HMI 设备的控制键或外部键盘输入这些值。

要求

• 对象是输入字段或表格字段。

• 该操作员控件已启用。

编译和加载

16.2 基本面板

可视化过程

2320 系统手册, 11/2022, 在线文档



输入值

1. 输入所需值。

2. 要确认输入值并退出字段，请按 <Enter> 键。

3. 要放弃输入值并退出字段，请按 <Esc> 键。

结果

已输入或放弃一个值。 根据需要导航到下一个操作员控件。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.2.11.7 移动操作员控件

简介

在运行系统中，可使用鼠标或触摸屏移动画面对象的可移动式操作员控件，例如滑块或滚动

条。 使用键盘进行的操作将在下文进行介绍。

要求

• 已选择可移动式操作员控件。

步骤 
• 要移动操作员控件，请根据操作元素按照以下方式进行操作：

– 触摸屏的标准操作： 按下光标键。

– 键盘设备的标准操作： 按下 <SHIFT> 和光标键。

– 开关： 按下 <ENTER>
– 滑块： 按下 <PgUp> 或 <PgDn> 

1. 要完成移动，请导航到另一画面对象或操作员控件。

滑块相关步骤

1. 要移动操作员控件，请按下光标键。

2. 要完成移动，请导航到另一画面对象或操作员控件。
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结果

可移动式操作员控件的位置和画面对象中的显示内容已更改。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.2.11.8 显示信息文本

简介    
根据组态，附加信息和操作说明可作为信息文本提供。信息文本将分配给操作元素、报警或

已打开的画面。I/O 域的信息文本可能包含有关待输入的值的信息等内容。 
作为 HMI 设备 <Help> 键的替代方案，可针对输入对象使用屏幕键盘的 <Help> 键。 

要求

• 已为操作元素、画面或报警组态信息文本。

调用信息文本

1. 启用所需的操作元素。

2. 按下 HMI 设备的 <Help> 键。
显示该操作元素的信息文本。 

如果通过触摸屏操作输入对象，则屏幕键盘将打开。如果显示 <Help> 键，则表示已为操作

元素或当前画面组态信息文本。

如果所选画面对象没有信息文本，则显示当前画面的信息文本（如果已组态）。

对于较长的信息文本，可使用滚动条。 
根据具体组态，还可以通过组态的操作元素检索信息文本。 

切换信息文本

• 要切换操作元素和画面的信息文本，需启用信息文本窗口。

隐藏信息文本

• 要隐藏信息文本，请按 <Esc> 键或再次按 <Help> 键。 
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16.2.11.9 切换运行系统语言

简介    
HMI 设备支持多语言项目。 已组态用于更改 HMI 设备运行系统语言设置的操作元素。 
项目启动时使用的语言总是上一个会话中设置的语言。

要求

• HMI 设备上具有项目所需的语言。

• 语言切换功能已链接到一个操作元素，例如一个按钮。

选择语言

可以随时更改项目语言。 切换语言之后，语言特定的对象将立即以新语言显示在画面中。

运行系统的语言可通过以下方式进行切换：

• 使用所组态的操作元素从列表中的一种语言切换到另一种语言。

• 使用所组态的操作元素直接设置所需语言。

16.2.12 通过手持光学阅读器读入条形码

简介

使用光学手持式读码器，可采用光学方式识别组件、机器和其它对象，以及直接将其输入到 
HMI 设备的多个操作元素中。

光学手持式读码设备可读取二维数据矩阵码、一维条形码和邮政条形码。

支持以下光学手持式读码器：

• SIMATIC MV320
• SIMATIC MV340
有关组态时的设置和指令模板，请参见光学手持式读码器手册。 
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说明

光学手持式读码器连接至 HMI 设备的 USB 端口。一次只能有一个设备使用 USB 端口。因此，

无法同时使用 USB 键盘和光学手持式读码器或两个光学读码器。

说明

将光学读码器连接至组态 PC 时，请确保 USB 端口能为读码器提供足够的电源。

步骤

使用连接的光学手持式读码器读取对象的标记。在运行期间具有焦点的 HMI 设备的对象中

输入相应值。 
读入该值后，使用 Enter 键或之前在光学手持式读码器设置中组态的“后  - Enter”(Suffix 
- Enter) 确认该值。

基本面板、精智面板、移动面板和 RT Advanced
以下对象支持通过光学手持式读码器进行输入：

对象 输入的先决条件

I/O 域
日期/时间域

选择了相应的数据类型。

相应地组态了对象和变量长度。

光标焦点位于该操作员元素上。

配方视图 光标焦点位于配方数据记录上。

用户视图 登录对话框打开。

光标焦点位于用户名或密码上。

HTML 浏览器 光标焦点位于该操作员元素上。

支持键盘输入的运行系统对话框 对话框已打开，光标焦点位于相应的输入字段上。
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精智面板、移动面板和 RT Advanced
以下对象支持通过光学手持式读码器进行输入：

对象 输入的先决条件

Sm@rtClient 视图 已为 Sm@tClient 组态了写访问。

光标焦点位于该操作员元素上。

文件浏览器 光标焦点位于“文件路径”(File path) 字段上。

监控表 光标焦点位于“控制值”(Control value) 输入字段上。

PDF 视图 光标焦点位于搜索字段上。

SINUMERIK NC 操作员显示 光标焦点位于该操作员元素上。

结果

代码已被读取并输入到相应的输入字段中。 

16.2.13 HMI 设备上的信息安全

16.2.13.1 签名基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

概述

HMI 设备软件、运行系统和设备选件通过签名防止数据篡改。基于 ProSave 的设备选件也提

高签名确保信息安全。

HMI 设备签名

加载 HMI 设备软件时，系统将检查 HMI 设备签名的有效性。如果 HMI 设备签名无效，则系

统将取消 HMI 设备软件的加载并输出一条错误消息。  
运行系统和设备选件的签名

在签名检查过程中，如果发现签名无效，则输出一条错误消息。同时在 ProSave 中，输出一

条错误消息指明签名无效。 

说明

要在加载 HMI 设备软件或选件时无需检查签名（V14 之前版本），则需关闭签名检查功能。 

有关详细信息，请参见 关闭签名检查功能 (页 2326)。
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参见

关闭签名检查功能 (页 2326)

16.2.13.2 关闭签名检查功能 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

操作步骤

1. 在 HMI 设备的控制面板上，按下“传送”(Transfer) 两次。
“传送设置”(Transfer Settings) 对话框随即打开。
系统默认启用“验证签名”(Validate signatures) 选项。

说明

如果要将旧版本的 WinCC 项目加载到 HMI 设备中，则需要检查该设置对签名进行检查。

2. 要允许加载 HMI 设备软件或从第三方提供商下载可信软件而无需签名，则需禁用“验证签
名”(Validate signatures) 选项。

参见

签名基本知识 (页 2325)

16.3 运行系统高级版和面板

16.3.1 运行系统设置

16.3.1.1 运行系统设置

简介

要编辑 HMI 设备的运行系统设置，请在项目树中选择 HMI 设备下的“运行系统设置”(Runtime 
settings)。

说明

设备相关性 
运行系统设置中可供选择的选项取决于具体的 HMI 设备。
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概述

在运行系统设置中组态不同项目区域的选项：

• 在运行系统中的显示

– 起始画面

– 默认模板

– 项目默认样式和 HMI 设备样式

– 屏幕分辨率 
– 全屏模式

– 项目图形

– 颜色和闪烁的位选择

– 文本和图形列表的位选择

• 用于控制器兼容性检查的项目 ID
• 记录语言

• 通过“服务”(Services) 区域中的 Sm@rt 服务器进行远程控制

更多相关信息，请参见 WinCC 在线帮助的“选项 > Sm@rt 选项”(Options > Sm@rt 
options) 部分。

• 运行系统中的操作员控件

– 任务切换 
– 加载调试脚本的附加信息：脚本中的对象名称和注释

– 以工具提示的形式显示限值

– 屏幕键盘

– 禁用功能键 
– 光标离开按钮时释放按钮

– 键盘布局和快捷键

• 符合 GMP 的组态

更多相关信息，请参见 WinCC 在线帮助的“选项 > WinCC Audit”(Options > WinCC Audit) 
部分。 
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• 报警

– 缓冲区溢出

– 确认组文本

– 日志

– 报警类别的颜色

– 下载 S7 诊断帮助文本

– 系统事件的组态：显示持续时间、带/不带显示消息文本的 S7 诊断消息、SIMOTION 诊
断消息

– 控制器报警的组态： 
– 永久报警缓冲区

• 用户管理

– 密码和注销时间组态

– 登录尝试次数限制

– 层级

– SIMATIC Logon 的组态

• 语言和字体

– 运行系统语言

– 语言切换顺序

– 默认字体

– 字体的许可证状态 
• OPC 统一架构服务器的组态

• PLC 和 HMI 变量的同步设置 

参见

同步设置 (页 596)
组态运行系统中的显示 (页 2329)
组态运行系统中的操作 (页 2331)
组态报警缓冲区溢出 (页 969)
创建报警类别  (页 855)
编辑系统事件 (页 875)
编辑控制器报警 (页 876)
组态报警的报告 (页 950)
用户管理的设置 (页 1433)
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控制器兼容性检查 (页 2333)
组态安全事件的显示 (页 1025)
激活系统诊断 (页 1966)
管理语言 (页 2163)
使用日志 (页 1119)

16.3.1.2 组态运行系统中的显示 (Comfort Panels)

简介

在运行系统设置中，可指定画面、报警和语言的显示方式。 
要编辑 HMI 设备的运行系统设置，请在项目树中选择 HMI 设备下的“运行系统设置”(Runtime 
settings)。可供选择的选项取决于具体的 HMI 设备。

在目标系统上显示

在 WinCC 中，组态运行系统中所生成项目的视觉表示： 
• 为项目选择全屏或窗口模式。窗口的大小小于屏幕。在全屏模式中，项目被缩放至整个

屏幕。该视图上将不显示其它窗口和操作员控件。

单击“设置”(Settings) 编辑器中的“常规”(General)，以在启动时激活全屏模式。激活“屏

幕”(Screen) 字段中的“全屏模式”(Full-screen mode) 复选框。 

说明

截断的视图

如果 HMI 画面与组态的尺寸（以像素为单位）不匹配，则全屏模式下的项目仅在画面的

一部分上显示。

• 要隐藏工具栏，需禁用 Windows 下的工具栏。

• 在“常规 > 画面”(General > Screen) 中，指定 HMI 设备是使用项目的默认样式还是使用

其它预定义样式。 
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语言设置

• 记录语言

在“常规 > 日志”(General > Logs) 下，可指定要用于撰写日志的语言。所选的记录语言

将始终保持不变，即使用户在运行系统中切换语言也是如此。 
如果选择“启动语言”(Startup language)，记录语言将在运行系统停止前保持不变，即使

用户在此期间已切换语言也是如此。不过，在下一次启动运行系统时，将采用 新组态

的运行系统语言作为记录语言。

• 运行系统语言

在“语言和字体”(Language & font) 下，可指定所有运行系统语言及其显示方式。

说明

“粗体”和“斜体”字体

运行系统中的所有 HMI 设备均不支持“粗体”和“斜体”字体。

说明

精简面板

如果选择的字体大小或样式不合适，文本条目可能会被截断。此设置可能会影响到以下

文本条目： 
• 工具提示 
• 长报警文本 
• 对话框中的文本

特定画面对象的设置

• 指定位选择

在“画面 > 位选择”(Screens > Bit selection) 下，指定是否要在此 HMI 设备上为以下内容

使用位选择：

– 文本和图形（文本列表和图形列表）

– 颜色和闪烁（外观分析）

当启用选项时，将显示在设置位的 低有效位组态的选择：

如果禁用选项并且设置了多个位，则将显示仅为设置位组态的选择。

• I/O 域的工具提示

在“画面 > 显示”(Screens > Display) 下，可指定在运行系统中向 I/O 域内输入值时是否以

工具提示形式显示组态的限值。

• 颜色对象

在“常规 > 画面 > 颜色深度”(General > Screen > Color depth) 下指定 HMI 设备的颜色深

度。根据需要，为画面对象分配有颜色的外观。颜色范围由所选 HMI 设备支持的颜色深

度决定。 
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Windows 控制面板中的设计设置

在 Windows 的系统设置中，为组态 PC 和运行系统 PC 选择“Windows 7”设计。使用该设置

确保运行系统中的对话框以及屏幕键盘正确显示。

16.3.1.3 组态运行系统中的操作

简介

在运行系统设置中，可指定画面的操作方式，以及在运行系统中如何用键进行操作。 
要编辑 HMI 设备的运行系统设置，请在项目树中选择 HMI 设备下的“运行系统设置”(Runtime 
settings)。可供选择的选项取决于具体的 HMI 设备。

锁定任务切换

根据 HMI 设备，可锁定 HMI 设备上的任务切换功能。借此可防止操作员在运行系统中打开

其它应用程序。

在 HMI 设备的运行系统设置中，启用“常规 > 画面”(General > Screen) 下的“锁定任务切

换”(Lock task switching)。 
要使用运行系统 PC 上的“锁定任务切换”(Lock task switching) 选项，需禁用 Windows 7 和 
Windows 8.x 的 Aero 主题。要禁用 Aero 主题，请右键单击桌面并选择“个性

化”(Prsonalize)。在“个性化设置”(Personalization) 菜单中，选择“Windows Basic”设计或

“Windows - 经典”(Windows - Classic) 设计。 

说明

停止运行系统

如果锁定程序切换，请始终在项目中为某个对象（例如，软键或按钮）组态系统函数

“StopRuntime”。 

说明

“锁定任务切换”(Lock task switching) 选项会影响 Runtime Advanced 的屏幕键盘，但不会影

响 Windows 屏幕键盘。

禁用 Windows 屏幕键盘 
要锁定 Windows 屏幕键盘的任务切换，必须完全禁用 Windows 屏幕键盘。
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按照以下步骤操作以禁用 Windows 屏幕键盘：

1. 打开屏幕键盘。

2. 通过“工具 > 选项”(Tools > Options) 打开“选项”(Options) 对话框。

3. 在“初始化”(Initialization) 选项卡中，禁用选项“触摸输入，显示文本框旁边的图标”("Touch 
input, show the icon next to the textbox")、“显示任务栏上的图标”(Show the icon on the 
taskbar) 和“使用输入面板”(Use the input panel) 选项卡。

Runtime Advanced 的屏幕键盘不受这些更改的影响，可以继续打开和操作。

说明

要再次激活 Windows 屏幕键盘，请打开“开始 > 程序 > 附件 > 轻松访问 > 屏幕键盘”(Start 
> Programs > Accessories > Ease of Access > On-screen keyboard)。

HMI 设备的数据传送设置

• 传送脚本中的画面对象名称

如果启用“常规 > 画面”(General > Screen) 下的“加载名称”(Load names) 选项，则会传

送画面对象的对象名称，而不传送编码的地址信息。如果要在脚本中使用对象名称对画

面对象进行寻址，则需要对象名称。在调试程序中测试脚本时，通过显示对象名称，代

码将变得更容易理解。

• 显示脚本中的注释

在“画面 > 显示”(Screens > Display) 下，可指定是否将脚本中的注释也传送到 HMI 设
备。 
如果不传送注释，则可节省 HMI 设备的存储空间。 
如果传送注释，则在调试程序中进行测试时将更容易理解脚本。 

使用功能键进行操作

若要以符号方式表示键盘设备功能键的功能，可在画面中的相应功能键旁组态一个图形。在

“画面 > 功能键 > 用户定义的图形尺寸”(Screens > Function keys > User-defined pictogram 
size) 下，可指定是否要使用非标准图形尺寸。

使用键盘进行操作

在“键盘 > 常规 > 使用屏幕键盘”(Keyboard > General > Use screen keyboard) 下，可指定是

否要在 HMI 设备上使用屏幕键盘。

在“键盘 > 常规 > 退出时释放按钮”(Keyboard > General > Release button on exit) 下，可指

定在用户未释放按钮情况下退出时是否触发“释放”事件。 
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在“键盘 > 禁用对话框中功能键”(Keyboard > Disable function keys in dialogs) 下，可为按

键设备指定在对话框显示时是否禁用功能键。较大对话框可隐藏功能键处或包围功能键的说

明性区域或图形。功能键可能会因此被意外按下。 

16.3.1.4 控制器兼容性检查 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)

简介

“项目 ID”区域指针用于组态项目 ID，以检查项目与 PLC 的一致性。区域指针从 PLC 读取项

目版本。更多相关信息，请参见 WinCC 在线帮助的“与 PLC 通信”部分。

控制器兼容性检查

可在 HMI 设备运行系统设置的“常规 > 标识 > 项目 ID”(General > Identification > Project ID) 
下选择项目 ID。
在启动时，运行系统会检查项目的项目 ID 是否与 PLC 项目版本相匹配。只有在这两个值匹

配时，运行系统才会启动。

为在 PLC 中指定地址的连接创建区域指针“项目 ID”。在此地址中存储的值将成为项目 ID。 
项目 ID 并非适用于所有 HMI 设备。

16.3.1.5 设置时基 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)

设置日时钟的时基

可在 HMI 设备的“控制面板”(Control Panel) 中设置时间。更多详细信息，请参见 HMI 设备

的操作说明。 

与 PLC 同步日期和时间

有关此主题的更多信息，请参见 WinCC 在线帮助的“与 PLC 通信”部分。
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16.3.1.6 在运行系统中打印 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)

打印功能

在线模式下可用的打印功能：

• 硬拷贝

借助可触发“PrintScreen”系统函数的操作员控件，打印当前显示的画面。

• 打印报警

已发生的所有报警及其状态更改情况都将一并以报表形式打印出来。

• 打印报表

报表将以图形模式输出。由于累积了大量的数据，不推荐使用串行打印机。

为确保正确输出，打印机必须支持报表的纸张格式和页面布局。

说明

报表中的变量值在打印时被读取和输出。在打印包含多页的报表时，从打印第一页到

后一页之间可能会相隔较长的时间。这可能会导致同一个变量在 后一页上输出的值与

第一页不同。

16.3.1.7 运行系统中的密码保护

运行系统中的密码保护（高级） (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

概述

TIA Portal 中可使用密码保护连接建立过程。所组态的密码将以加密形式进行保存。在传输

到目标系统的过程中，密码还可以防止发生未经授权的访问，密码不能读取。这些密码在 
HMI 设备的运行系统中安全解密。

无法为以下连接创建密码保护： 
• SIMATIC S7-1200 
• SIMATIC S7-1500
• SIMATIC S7-1500 软件控制器 (WinAC)
• PC Station 2.0（站管理器）

• Simatic HMI HTTP 
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还可以为以下系统函数创建密码保护：

• “SendEMail”系统函数

说明

如果切换为较早版本，则密码将失效。

下载证书

进行密码解密的证书保存在 HMI 设备的证书存储库中。如果证书不可用，系统将发出一条

消息提醒用户。

再次下载组态后即可恢复证书。

组态传输密码 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

要在传输过程中保护密码私钥，则可在“运行系统设置”(Runtime settings) 中组态一个传输

密码。 

创建密码

1. 在项目窗口中，打开“运行系统设置 > 常规”(Runtime settings > General) 编辑器。

2. 在“传输密码”(Transport password) 区域的“输入密码”(Enter password) 字段中，输入密码。

3. 在“确认密码”(Confirm password) 字段中，确认该密码。

说明

如果之前无密码，则“旧密码”(Old password) 字段将禁用。

结果

已完成了传输密码的组态。如果已组态了传输密码并将项目传送到 HMI 设备中，则在运行

过程中将显示一个对话框提示输入密码。

如果输入的密码正确，则将证书保存到 HMI 设备的证书存储库中。 
更改密码时，使用更改后的密码将项目加载到 HMI 设备并启动运行系统。未显示密码提示。
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重置传输密码 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

如果移动了传输密码，则可创建一个新的安全证书。为此，需要重置传输密码。

重置密码

1. 单击“重置密码”(Reset password) 按钮。
密码将重置。并生成一个不带密码的新证书。 

说明

其它密码（如，PLC 的密码）将失效。在下一次编译时，将显示一条错误消息，指出这些

密码不再有效。

2. 在“确认密码”(Confirm password) 字段中，输入新密码并确认。

说明

在输入新的传输密码之前，证书不受密码保护。  
将项目下载到 HMI 设备后，系统将提示输入密码。

16.3.2 编译和装载项目概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

概述

正如在 WinCC 中组态项目一样，项目是在后台进行编译的。 这缩短了 终编译的时间。 启
动编译时，创建可在对应 HMI 设备上运行的文件。 
如果编译期间出现错误，则 WinCC 会提供支持来查找错误并进行更正。

更正所有问题之后，将编译后的项目下载到要运行该项目的 HMI 设备中。 如果组态 PC 未连

接到 HMI 设备，则将编译后的项目保存在您所选的数据介质上。 然后将编译后的项目从与 
HMI 设备相连的 PC 传送到 HMI 设备。 
如果在项目中使用连接到 PLC 变量的 HMI 变量，则使用快捷菜单中的“编译 > 软件”(Compile 
> Software) 命令对所有修改的 S7 块进行编译，然后再编译 HMI 设备。
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项目

术语“项目”有两种不同的含义，分别对应于编译和装载这两种情况。 在组态 PC 上，“项

目”是指 WinCC 项目。 “项目”也指您通过编译 HMI 设备组态数据而创建的并下载到 HMI 设
备的运行系统项目。 
• WinCC 项目： 包含一个或多个 HMI 设备的组态数据

• 运行系统项目： 包含 HMI 设备的编译后组态数据

下图以“编译并装载”过程为例，说明了 WinCC 项目和运行系统项目之间的链接：

运行系统

运行系统是一种过程可视化软件。 在运行系统中，以过程模式执行项目。 
以下两种类型的运行系统存在明显区别：

1. 面板上的运行系统
在面板中执行运行系统项目前，必须在启动前将运行系统项目传送到面板。

2. PC 上的运行系统
如果组态 PC 上已安装运行系统，则可以直接在组态 PC 上执行运行系统项目。 
如果要在另一个 PC 上执行运行系统项目，必须在启动前将运行系统项目传送到该 PC。

运行系统版本

运行系统版本取决于所组态 HMI 设备的映像。 编译项目的运行系统版本显示在巡视窗口的

“信息”(Info) 下。
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仿真

通过仿真测试组态。 不需要链接至活动过程即可启动仿真。

在仿真过程中，可以测试组态的变量或画面更改。 在仿真过程中，可以利用变量仿真器对

组态的变量执行操作、激活和禁用操作。 
有两种类型的仿真：

1. 对面板仿真
如果在项目中创建了面板，该面板会在仿真时显示出来。 借助于此仿真类型，可以在 HMI 设
备上测试组态，而无需将项目传送到面板。

2. 对运行系统仿真
对运行系统进行仿真可以直接在组态 PC 上对项目进行测试。 

16.3.3 编译项目 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

简介     
正如在 WinCC 中组态项目一样，对项目所做的更改是在后台进行编译的。 装载项目时自动

进行编译。 这可确保始终装载项目的 新版本。

WinCC 会在编译期间检查项目的一致性。 项目中的错误位置将在“巡视”窗口中列出。 可从

“巡视”窗口中的条目直接跳转到错误源。 检查并纠正发现的错误。

编译的范围

开始组态 HMI 设备后，将立即在后台编译组态数据。 如果手动编译项目，仅在后台编译自

上次编译过程后所做的组态更改。 
可以随时手动编译整个项目。例如，可以手动测试组态数据的一致性。

要求

• 项目已经打开。
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步骤

执行下列步骤，编译项目：

1. 如果要同时编译多个 HMI 设备，可以在项目树中使用多选方式选择所有相关 HMI 设备。

2. 编译项目。

– 要仅对项目中的更改进行编译，请从 HMI 设备的快捷菜单中选择“编译 > 软件（仅更

改）”(Compile > Software (only changes)) 命令。

– 要编译所有项目数据，请在快捷菜单中选择“编译 > 软件（编译全部）”(Compile > 
Software (compile all)) 命令。

结果

编译了所有选定 HMI 设备的组态数据。 编译期间出现的任何错误均显示在“巡视”窗口中。 

16.3.4 仿真项目

16.3.4.1 仿真基本知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可以使用仿真器来测试组态 PC 上组态的性能。  这使您可以在进行生产操作之前快速找到任

何逻辑上的组态错误。 
可如下所示启动仿真器：

• 在 HMI 设备或画面的快捷菜单中： “启动仿真”(Start simulation)
• 菜单命令“在线 > 仿真 [启动|使用变量仿真器|使用脚本调试器]”(Online > Simulation > 

[Start|With tag simulator|With script debugger])
• 在 Portal 视图的“可视化 > 仿真设备”(Visualization > Simulate device) 下

要求

组态 PC 上已安装仿真/运行系统组件。
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应用领域

可使用仿真器来测试 HMI 系统的以下功能，例如：

• 检查限制级别和报警输出

• 中断的一致性

• 组态的中断仿真

• 组态的警告

• 组态的错误消息

• 检查状态显示

16.3.4.2 WinCC 高级版运行系统仿真 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

高级版运行系统仿真有两种不同的仿真模式：

• 设备仿真

• 变量仿真

这两类仿真都在没有到组态 PC 的直接过程链接的情况下仿真项目。 将不删除仿真期间生成

的日志或配方之类的数据。 这类数据将保存在组态 PC 上项目中的已组态路径中。 

设备仿真

使用设备仿真来仿真 HMI 设备的操作员控制。 例如，设备仿真用于测量画面切换。 

变量仿真

使用变量仿真来仿真已组态的过程变量。 可以通过仿真表自动生成变量值，也可以自己定

义变量值。 
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16.3.4.3 仿真项目 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

通过以下两种方法之一来仿真项目：

• 无连接的 PLC
在为仿真 WinCC Runtime 而读取的变量仿真器中，可以更改区域指针和变量的值。

• 有连接的 PLC，但无运行过程

通过直接在运行系统中运行项目来仿真项目。 变量和区域指针变为激活状态。 这样可以

在运行系统中对组态的 HMI 设备创建一个可靠的仿真程序。 

说明

仿真限制

无法仿真以下系统函数：

• CalibrateTouchScreen
无法仿真媒体播放器。 仿真窗口中显示静态画面，而非媒体播放器。

对于安装有 Windows CE 操作系统的 HMI 设备，无法通过脚本进行文件访问。

要求

• 不连接 PLC 时的仿真： 已创建变量

• 带有已连接的 PLC 但没有已激活过程的仿真： 已创建了具有变量和区域指针的项目。

步骤     
若要使用变量仿真器对项目进行仿真，请按以下步骤操作：

1. 在组态 PC 上打开项目。

2. 选择“在线 > 仿真 > 通过变量仿真器”(Online > Simulation > With tag simulator) 菜单命令。
对于初始项目仿真，仿真器启动后具有一个新的空表格。 将在运行系统中同时打开该项目。 
使用 <Alt +Tab>键组合在仿真器和运行系统之间切换。

3. 若要对过程值进行仿真，请从变量仿真器选择相应变量。
该表格中列出了所有组态的变量。 可以同时仿真 多 300 个变量。 

4. 在“仿真”(Simulation) 列中选择仿真模式。

5. 在相应列中更改变量和区域指针的值。

6. 激活“启动”(Start) 复选框以启动此变量的仿真。

7. 若要保存仿真，请选择菜单命令“文件 > 保存”(File > Save)，然后输入一个描述性名称，例如
“Mixing”。
将为文件名分配扩展名“*.cors”。 
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结果

在运行系统中仿真过程值。 根据仿真模式，随机创建变量值或递增变量值。 
要指定变量值，请将仿真模式更改为“<显示>”(<Display>)，然后在“设置值”(Set value) 中输

入一个值。 
下图显示了带有四个变量的变量仿真器，变量的值可在 10 至 1000 范围内随机确定：

管理仿真数据

如果保存了之前仿真中的数据，则可在以后的某个时间点打开文件并再次仿真项目。 变量

仿真器中列出的变量和区域指针必须在项目中仍然可用。 
执行下列步骤，打开仿真文件： 
1. 选择菜单命令“在线 > 仿真运行系统 > 使用变量仿真器”(Online > Simulate Runtime > With 

tag simulator)。
2. 在变量仿真器中选择菜单命令“文件 > 打开”(File > Open)。
3. 选择相应仿真文件，然后单击“打开”(Open)。

仿真器会 j 加载已存储的数据。

启用和禁用变量

可单独为每个变量启动和停止仿真，已促进从离线组态到在线组态的转换。 在相应行中激活

“启动”(Start)。
如果激活了变量，则将计算仿真值并将其传送到 WinCC 仿真器。
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删除变量

若要从变量仿真器删除变量，请按以下步骤操作：

1. 选择包含变量名称的单元格。

2. 选择“编辑 > 剪切”(Edit > Cut) 菜单命令。
将从表格中删除该变量。 

16.3.4.4 仿真画面 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

如果仅对一个画面进行了更改，则可以临时将该画面指定为仿真的起始画面。 这样，您可

以调试更改，而不用修改该起始画面也不用在 HMI 设备上打开该画面。

要求

您已创建包含至少一个画面的项目。

步骤  
要将某个画面定义为仿真的临时起始画面，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中，选择要作为仿真中起始画面显示的图像。

2. 在画面的快捷菜单中选择“启动仿真”(Start simulation) 命令。

结果

这样会启动项目仿真。 仿真窗口中将显示您在项目导航中选择的画面，而不是组态的起始

画面。 

16.3.4.5 使用变量仿真器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

有关变量仿真器

变量仿真器包含有以下列：

列 描述

变量 指定要仿真的变量。 
数据类型 显示所选变量的数据类型。
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列 描述

当前值 显示已定义变量的仿真值。

格式 指定所选格式，变量值将以此格式进行仿真： 
• 十进制（1、2、3、4 ...）
• 十六进制（03CE、01F3 ...）
• 二进制（0 和 1）

写入周期 指定所选的时间间隔，变量的当前值将按此间隔进行仿真。 例如，如果输入

“2”，变量的当前值将每隔 2 秒钟显示一次。

仿真 显示仿真过程中变量值的处理方法。 
设置值 为相应变量设置所选值。 仿真从指定的值开始。

小值 
大值

指定变量的取值范围。 为此范围设置 小值和 大值。默认的 小值为 
-32768， 大值为 32767。

期限 “增量”和“减量”仿真模式下重复变量值的期限。

启动 根据先前输入的信息启动变量的仿真。

仿真模式

仿真器具有六个不同的仿真模式。 在仿真期间，为已组态的变量提供接近实际的值。 

仿真模式 描述

正弦 更改变量值以形成正弦曲线。 参数被形象化为一个周期性的非线性函数。

随机 提供随机生成的值。 用随机函数的方式改变变量值。

增量 变量值持续增至某个指定的 大值。 达到 大值后再次从 小值开始。 
值趋势与正锯齿曲线相对应。

减量 变量值持续降至某个指定的 小值。 达到 小值后再次从 大值开始。 
值曲线与负锯齿曲线相对应。

移位 将一个置位位按一位位地连续移位。 总是复位前一个位。 例如，这样

可以测试 HMI 设备的报警。

<显示> 静态显示当前变量值。

示例： 以“移位”仿真模式仿真变量

执行下列步骤，以“移位”仿真模式仿真变量：

1. 打开要仿真的项目。

2. 选择菜单命令“在线”>“仿真运行系统”>“使用变量仿真器”。
变量仿真器随即打开。
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3. 在“变量”列中，选择来自项目的一个变量。

4. 在“格式”列中选择“二进制”。

5. 在“写入周期”列中输入值“1”。
6. 在“仿真”列中选择“移位”仿真模式。

7. 在“设置值”列中输入值“1”。
8. 通过“启动”复选框启用变量。

结果

仿真器逐位测试所选变量，如下所示：

仿真值 报警字节

设置起始值 00000001
1. 仿真值 00000010
2. 仿真值 00000100
3. 仿真值 00001000
.... ...

在运行系统中，查看所需的报警是否以给定值输出。 

16.3.4.6 仿真限制

利用动态参数报警

如果使用变量或文本列表作为报警的外部变量，则不显示报警的动态参数。

仅针对变量仿真器中的报警仿真启用内部变量。

可使用 PLCSim 来仿真动态参数。

面板

如果想使用 V14 版本或更高版本的 PLCSim 通过面板进行仿真，则面板的设备版本必须为 
14.0.0.0 或更高版本。
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16.3.5 加载项目

16.3.5.1 装载项目概述 (Panels, Comfort Panels)

概述

在将项目的增量数据下载到一个或多个 HMI 设备之前，会自动对这些数据进行编译。这可

确保始终传送项目的 新版本。 

将项目加载到 HMI 设备   
下载之前，需完成以下步骤：

1. 对下载设置进行验证。初次将项目下载到 HMI 设备之前，“下载到设备扩展设置”(Extended 
download to device) 对话框自动打开。可以使用此对话框，根据所使用的 HMI 设备运行系统
来定义协议和接口或项目的目标路径。
例如，如果 HMI 设备是某个子网的一部分，还需要选择该子网和第一个网关。
使用菜单命令“在线 > 扩展下载到设备...”(Online > Extended download to device...)，可随
时打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。 
将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。 

2. 将编译项目。编译期间的警告和错误将显示在巡视窗口中以及“加载预览”(Load preview) 对
话框中。

3.“加载预览”(Load preview) 对话框显示了每台 HMI 设备的以下信息：

– 装载的各个步骤

– 如果目标 HMI 设备的设备版本与组态的设备版本不一致，系统会询问您是否要在此时

更改设备版本。 
只要具有所选的目标 HMI 设备的设备版本的项目无法执行，就不能开始下载。 
注意

更改设备版本会删除 HMI 设备上的所有数据。 
如果更改设备版本，则会删除目标系统上的数据。因此，需要首先备份以下数据：

• 用户管理

• 配方

• 许可证密钥

对于精智型设备，只有复位为出厂设置时，才可删除许可证。在恢复出厂设置之前，

需备份许可证密钥。

– 装载时生效的预设置。如有必要，可以更改此下载过程的默认设置。

– 警告事件（可选）可以忽略“警告”而下载项目。功能可能会在运行系统中受到限制。

– 错误事件（可选）无法加载项目。请消除错误，然后重新加载项目。

如果在巡视窗口中双击错误消息，则 WinCC 会在相应编辑器中打开无效组态。请纠正

错误，然后重新加载项目。
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如果在项目中使用连接到 PLC 变量的 HMI 变量，则还应先编译用户程序，然后再编译 HMI 设
备。 

说明

下载中断

如果下载中断，WinCC 将自动确保无数据丢失并仅当传送完成后才删除 HMI 设备上的现有

数据。 

在不连接 HMI 设备的情况下加载项目   
如果不能建立从组态 PC 到 HMI 设备的直接连接，请将编译过的项目复制到外部存储介质（例

如 U 盘）上，并将其从 USB 闪存盘加载到 HMI 设备上。

该功能可用于与可兼容 TIA Portal 版本 V14 或更高版本的 HMI 设备映像建立连接。

在 WinCC 中，组态 HMI 设备，然后将 HMI 设备文件夹（例如“HMI_1 [<设备类型>]”）拖到

“卡阅读器/USB 存储器”(Card Reader/USB memory) 下的外部存储介质中，以此生成所需的

项目数据。 

装载无配方数据记录的项目

正在项目中使用配方。将无配方数据记录的项目传送到基本面板。  
如果在工程组态系统中更改了配方结构并且设备已存有配方数据记录，则可能会发生不一

致。  
在这种情况下，请检查数据记录的一致性。设备并不会对所有结构性变化发出说明。

Pack&Go   
如果无法建立从组态 PC 到 HMI 设备的直接连接，则会将编译过的项目复制到与 HMI 设备

相连的 PC（例如，通过网络）。将项目从该 PC 下载到 HMI 设备。

通过 S7 路由进行加载

在相关 PLC 中的“设备和网络”编辑器中组态 S7 路由设置。具体设置视组态的设备而定。 
S7 路由可使用以下协议：

• MPI/PROFIBUS
• PN/IE
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在 WinCC 中传送运行系统插件

项目可以包含控件或 CSP（通信支持包）形式的运行系统插件。这些运行系统插件可随项目

自动进行传送。  

参见

加载外部存储介质中的项目 (页 2357)
将项目从“Pack&Go”文件下载到 HMI 设备 (页 2355)
将项目下载到 HMI 设备 (页 2472)
生成“Pack&Go”文件 (页 2354)
启动运行系统高级版和面板运行系统？？？？ (页 2367)

16.3.5.2 装载项目概述 (RT Advanced)

概述

在将项目的增量数据下载到一个或多个 HMI 设备之前，会自动对这些数据进行编译。这可

确保始终传送项目的 新版本。 

连接建立

请确保工程组态系统中组态的设备版本与安装的运行系统版本匹配，否则加载项目时通信将

无法建立或发生延迟。

如果设备版本与安装的运行系统版本不匹配，您可以采取以下措施：

1. 更改工程组态系统中组态的设备版本。

2. 安装与组态的设备版本相对应的 WinCC Runtime Advanced 版本。
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将项目加载到 HMI 设备   
下载之前，需完成以下步骤：

1. 对下载设置进行验证。初次将项目下载到 HMI 设备之前，“下载到设备扩展设置”(Extended 
download to device) 对话框自动打开。可以使用此对话框，根据所使用的 HMI 设备运行系统
来定义协议和接口或项目的目标路径。
例如，如果 HMI 设备是某个子网的一部分，还需要选择该子网和第一个网关。
使用菜单命令“在线 > 扩展下载到设备...”(Online > Extended download to device...)，可随
时打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。 
将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。 

2. 将编译项目。编译期间的警告和错误将显示在巡视窗口中以及“加载预览”(Load preview) 对
话框中。

3.“加载预览”(Load preview) 对话框显示了每台 HMI 设备的以下信息：

– 装载的各个步骤

– 检查目标 HMI 设备的运行系统版本

如果安装在目标设备上的 WinCC Runtime Advanced 版本与组态的设备版本不一致，

将无法加载该项目。 
– 加载时生效的默认设置

如有必要，可以更改此下载过程的默认设置。

– 发生警告（可选）。

可以忽略“警告”而下载项目。功能可能会在运行系统中受到限制。

– 发生错误（可选）。

无法加载项目。如果在巡视窗口中双击错误消息，则 WinCC 会在相应编辑器中打开无

效组态。请纠正错误，然后重新加载项目。

如果在项目中使用连接到 PLC 变量的 HMI 变量，还应当编译用户程序，然后再编译 HMI 设备。 

说明

下载中断

如果该下载中断，WinCC 将自动确保无数据丢失并仅当传送完成后才删除 HMI 设备上的现

有数据。 

在不连接 HMI 设备的情况下加载项目   
如果不能建立从组态 PC 到 HMI 设备的直接连接，请将编译过的项目复制到 HMI 设备上。

通过 S7 路由进行加载

在相关 PLC 中的“设备和网络”编辑器中组态 S7 路由设置。具体设置视组态的设备而定。 
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S7 路由可使用以下协议：

• MPI/PROFIBUS
• PN/IE

在 WinCC 中传送运行系统插件

项目可以包含控件或 CSP（通信支持包）形式的运行系统插件。这些运行系统插件可随项目

自动进行传送。  

参见

装载项目 (页 2350)

16.3.5.3 装载项目 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

必须先将项目加载到 HMI 设备，然后才可以在 HMI 设备上运行项目。加载过程中，请务必

指定是否要覆盖 HMI 设备上的现有数据，例如用户管理和配方数据。 
如果 HMI 设备支持 PROFINET，则将项目树中注册的名称用于 PROFINET 通信。使用的名称

对应 HMI 设备的 PROFINET 接口的默认设置。对于具有多个 PROFINET 接口的设备，IE CP 的
名称将自动添加到设备名称中，并以句号分隔。下载过程中，将把该名称写入 HMI 设备。如

果已在 HMI 设备中输入 PROFINET 通信的设备名称，则该名称将被覆盖。

有关这些设置的更多信息，请参见信息系统的“分配设备名称和 IP 地址”部分。

如果目标 HMI 设备的设备版本与组态的设备版本不一致，系统会询问您是否要在此时更改

设备版本。

注意

更改设备版本会删除 HMI 设备上的所有数据。

如果更改设备版本，则会删除目标系统上的数据。因此，需要首先备份以下数据：

• 用户管理

• 配方

• 许可证

复位为出厂设置还会删除许可证密钥。在将系统复位为出厂设置之前，需备份许可证密钥。

对于精智型设备，只有复位为出厂设置时，才可删除许可证。在将系统复位为出厂设置之

前，需备份许可证和许可证密钥。
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说明

传送到装有 PC 站 V1.0 或 PC 站 V2.0 的 HMI 设备

在 HMI 设备的设备设置中设置的 PC 站版本必须与 HMI 设备上安装的版本相匹配。 
有关 HMI 设备上“PC 站”组态设置的更多信息，请参见“SIMATIC NET”文档。 

说明

加载期间覆盖现有数据

加载过程中，请务必指定是否要覆盖 HMI 设备上的现有数据。通过选中“加载预览”(Load 
preview) 对话框中的复选框，加载期间始终可以覆盖以下数据：

• 设备上的现有用户管理数据

• 设备上的现有配方数据

建立与 WinCC Runtime Advanced 的连接

请确保工程组态系统中组态的设备版本与安装的运行系统版本匹配；否则，加载项目时通信

将无法建立或发生延迟。

如果设备版本与安装的运行系统版本不匹配，您可以采取以下措施：

1. 更改工程组态系统中组态的设备版本。

2. 安装与组态的设备版本相对应的 WinCC Runtime Advanced 版本。

说明

如果您的 HMI 设备是 PC，则目标系统的设备版本在下载时不会自动更新。 
在编译和下载项目之前，请先验证组态的设备版本是否与目标 HMI 设备的版本一致。如有

必要，可在 HMI 设备上安装匹配的运行系统版本，或使用 HMI 设备的属性手动更改设备版本。

控制 HMI 设备的传送行为 
通常，在 HMI 设备上，运行系统中只能有一个项目处于活动状态。HMI 设备通常组态为在

开始加载后自动退出运行系统。如果未进行这样的组态，则您必须在 HMI 设备上手动退出

运行系统。 
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在 HMI 设备“Start Center”中的“设置”(Settings) 下，可定义加载项目时 HMI 设备的响应方

式： 

传送模式 作用

关闭 项目无法加载到 HMI 设备。 
手动 只有在满足以下要求时，才可将项目加载到 HMI 设备：

• 运行系统当前未运行

• HMI 设备处于“传送”(Transfer) 模式。  
自动 项目始终都可加载到 HMI 设备。 

如果组态 PC 中已开始传送，并且 HMI 设备中已有项目正在运行，则

将自动关闭正在运行的项目。 
对于移动面板，出于安全原因，此传送模式已被禁用。

说明

自动关闭运行系统

调试阶段之后，禁用自动传送功能，以防止 HMI 设备意外切换到传送模式。

传送模式可能会在工厂中触发意外的响应。

为了限制对传送设置的访问从而避免未经授权的更改，可在“Start Center”中输入密码。

有关传送设置的更多详细信息，请参见所用 HMI 设备的文档。 

要求

• 已在项目中创建了 HMI 设备。

• HMI 设备与组态 PC 相连。

• HMI 设备上已启动“Start Center”。 
• 已在 HMI 设备“Start Center”中的“设置”(Settings) 下设置加载项目所使用的协议。

• HMI 设备中的传送模式设置为“自动”(Automatically) 或“手动”(Manually)。

步骤

执行下列步骤，装载项目：

1. 要将一个项目同时下载到多个 HMI 设备上，请在项目树中通过多项选择来选择这些 HMI 设备。

2. 在 HMI 设备的快捷菜单中，选择“下载到设备 > 软件”(Download to device > Software) 命令。
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3. 如果“下载到设备扩展设置”(Extended download to device) 对话框已打开，请组态“加载的
设置”(Settings for loading)。确保“加载的设置”(Settings for loading）与“HMI 设备中的传送
设置”(Transfer settings in the HMI device) 对应。

– 选择所使用的协议，例如，以太网或 HTTP。
– 在组态 PC 上组态相关接口参数。

– 在 HMI 设备中进行所需的任何接口特定设置或协议特定设置。

– 单击“加载”(Load)。
使用菜单命令“在线 > 扩展下载到设备...”(Online > Extended download to device...)，可随
时打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。
将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。将同时对项目进行编译。结果显示在“加载预
览”(Load preview) 对话框中。

4. 检查所显示的预设置并根据需要进行更改。

5. 单击“加载”(Load)。

结果

项目加载到所有选定的 HMI 设备。在 WinCC V13 中，将带有运行系统插件的项目加载到所

选的 HMI 设备。 
下载过程中，可以对传送的文件进行跟踪。 
如果在下载期间出现错误或警告，则相应报警会显示在巡视窗口中的“信息 > 加载”(Info > 
Load) 下。 
成功下载项目之后，可以在 HMI 设备上执行该项目。

说明

如果该传送中断，WinCC V13 将自动确保无数据丢失并仅当传送完成后才删除 HMI 设备上

的现有数据。 

参见

在组态 PC 上启动运行系统 (页 2366)
启动运行系统高级版和面板运行系统？？？？ (页 2367)
启动运行系统专业版 (页 2491)
更新 HMI 设备上的操作系统 (页 2531)
装载项目概述 (页 2348)
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16.3.5.4 生成“Pack&Go”文件 (Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

如果不能将 HMI 设备连接到组态 PC，请创建“Pack&Go”文件。 “Pack&Go”文件是一个包含以

下数据的 ZIP 文件：

• 编译后的项目

• 用于将项目传送到 HMI 设备的程序

• 用于已组态 HMI 设备的映像

典型应用示例 一家工程公司为新的 HMI 设备创建了一个项目类型。 该工程公司的项目工程

师不能直接访问设备。 因此，该项目工程师将“Pack&Go”文件通过电子邮件发送到其当地的

联系人。 该联系人在通过网络与 HMI 设备连接的 PC 上将该“Pack&Go”文件解压缩。 然后他

将项目从该 PC 传送到 HMI 设备。

要求

• 已在项目中创建了 HMI 设备。

步骤         
要创建“Pack&Go”文件，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择 HMI 设备。

2. 在“在线 > HMI 设备维护”(Online > HMI Devic maintenance) 菜单中，选择“Pack&Go”命令。

3.“创建 Pack&Go 文件”对话框打开。

4. 验证显示的设备版本是否与目标 HMI 设备的版本一致。

5. 选择一个协议作为传送模式。

6. 在“Pack&Go”下选择存储位置并输入文件名。

7. 根据需要指定是否将“Pack&Go”文件分割为多个文件。

8. 单击“创建”(Create)。

说明

要解压缩含多个分发文件的“Pack&Go”文件，需要具有解压缩程序。 操作系统中集成的解压

缩程序不适用于解压缩分发的文件。
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结果

“Pack&Go”文件已创建并保存到文件系统的指定文件夹中。 现在，将“Pack&Go”文件复制到与 
HMI 设备相连的 PC 上。

16.3.5.5 将项目从“Pack&Go”文件下载到 HMI 设备 (Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

Pack&Go 是 64 位应用程序，只能在 64 位操作系统上运行。

如果 PC 上未安装 TIA Portal，则安装 Microsoft Visual C++ 2015 Redisitributable Package 
(x64) 和 .Net Framework 4.6.1 以运行 Pack&Go 应用程序。 
• 可以在 Microsoft 下载中心找到 Microsoft Visual C++ 2015 Redistributable Package 

(x86)，网址 URL 为：

http://www.microsoft.com/en-us/download/details.aspx?id=48145
• 可以访问以下 URL 找到 .Net Framework 4.6.1：

https://www.microsoft.com/en-us/download/details.aspx?id=49982

要求

• 版本 4.6.1 的 .NET Framework 
• 在 PC 上安装了 ProSave
• “Pack&Go”文件已存储在 PC 的文件系统中。

• PC 已连接到 HMI 设备。

• HMI 设备的设备版本与项目中的设备版本一致

说明

要解压缩含多个分发文件的“Pack&Go”文件，需要具有解压缩程序。操作系统中集成的解压

缩程序不适用于解压缩分发的文件。

步骤     
要将项目从“Pack&Go”文件下载到 HMI 设备，请按以下步骤操作：

1. 将“Pack&Go”文件解压缩到 PC 文件系统中您所选择的文件夹中。

2. 从该目录的“PackNGo”子文件夹中，运行“Siemens.Simatic.Hmi.PackNgo.exe”。
“Pack'n Go”对话框就会打开。默认情况下会设置装载设置。例外：如果使用 S7 USB 连接，则
必须选择目标设备。
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3. 如果与 PC 上使用的接口或协议有所不同，请相应地调整装载设置。

4. 指定是否覆盖 HMI 设备上已存储的用户管理和配方数据。

5. 单击“传送”(Transfer)。

结果

通过所选路径建立与 HMI 设备的连接。如果项目中使用的设备版本与 HMI 设备的版本不同，

将输出报警。 
如果发生这种情况，请更新 HMI 设备的操作系统。要更新 HMI 设备的操作系统，需要使用 
ProSave。如果已安装 ProSave 并且所选连接支持操作系统更新，则将自动显示操作系统更

新提示。

参见

装载项目概述 (页 2346)

16.3.5.6 通过 USB 接口加载 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

通过 USB 端口加载项目时，请通过 USB 电缆来连接组态 PC 和 HMI 设备。

通过 USB 传送的要求

为确保使用 USB 端口成功进行数据传送，必须满足下列条件：     
• 请使用 USB 2.0 标准的 USB 主机-主机电缆。

• 已安装提供的 USB 驱动程序。

可在 WinCC 产品 DVD 光盘的“Support\DeviceDriver\USB"”下找到该驱动程序。

• 使用的是基于 Windows CE 的 HMI 设备，并且具有 USB 端口。
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有关所使用的电缆以及厂商/供应商的详细信息，请访问网址：

• http://support.automation.siemens.com (http://support.automation.siemens.com/WW/
view/de/19142034)

说明

驱动程序安装

为避免在传送项目时出现问题，请仅使用 WinCC 产品 DVD 光盘上提供的 USB 驱动程序。

说明

精智型 HMI 设备

使用微型 USB 端口，可通过精智型 HMI 设备的 USB 来加载项目。 此驱动程序是自动安

装的。 

限制

始终可以将项目传送到 HMI 设备。 不能同时传送到多个 HMI 设备。 

16.3.5.7 加载外部存储介质中的项目 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

如果无法建立从组态 PC 到 HMI 设备的直接连接，请将编译过的项目复制到外部存储介质（例

如 USB 记忆棒、存储卡或网络文件夹）上，然后将其加载到 HMI 设备上。

该功能可用于与可兼容 TIA Portal 版本 V14 或更高版本的 HMI 设备映像建立连接。

注意

数据丢失

激活“Firmware upgrade”或“Firmware downgrade”选项后，会更新 HMI 设备的操作系统。

此操作会删除 HMI 设备上包括 HMI 设备密码在内的现有数据。但会保留 Start Center 中的

设置，更新操作系统前请将许可证密钥保存到外部存储介质中。

如果需要，可在加载前保存此类数据。

在 WinCC 中，组态 HMI 设备，然后将 HMI 设备的文件夹（例如“HMI_1 [<设备类型>]”）拖

放或复制粘贴到“卡阅读器/USB 存储器”(Card Reader/USB memory) 下的外部存储介质中，

以此创建所需的项目数据。 
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要求    
• 已在 HMI 设备上启动 Start Center。
• 将存有已备份项目的存储介质插入 HMI 设备。

• 对于 Runtime Advanced，已手动将文件复制到目录，并在“启动中心 > 设置”(Start 
Center > Settings) 下调整组态路径。

操作步骤

1. 单击“Settings”。
2. 打开“Service & Commissioning”对话框。

3. 选择“Load Project”选项卡。

4. 按下“Next”。 
“Load from external memory device”对话框随即打开。

5. 在“Accessible devices”组中，选择备份项目数据所用的存储介质。

6. 按下“Next”。  
显示与 HMI 设备兼容并位于存储介质上的所有项目的概览。

7. 选择要加载到 HMI 设备上的项目。 

说明

使用“Details”来接收关于所选项目的更多信息。

8. 按下“Next”。 
HMI 设备会检查是否可加载项目数据。检查结果将显示在“Load Preview”对话框中。
如果未发出“错误”类型的报警，则可将项目加载到 HMI 设备。

说明

如果需要降级或升级，则“Update OS Image”对话框会通知用户可能丢失的数据，并提供

详细说明。

9. 选择“Load”，将项目数据传送到包含项目数据的 HMI 设备。

加载完成后，会在 HMI 设备上启动新项目。

“Load Preview”对话框中的报警

“Load Preview”对话框中可显示以下消息：

• “信息”类型的报警： 
• “警告”类型的报警，可选

• “错误”类型的报警，可选

编译和加载

16.3 运行系统高级版和面板

可视化过程

2358 系统手册, 11/2022, 在线文档



下表所示为“信息”类型的报警：

图标 状态 报警 含义

Info Firmware 
version ...
Runtime version ...

HMI 设备上的固件和运行系统版本

Info Ready For Loading 项目数据适用于 HMI 设备

下表所示为可选的“警告”类型的报警：

图标 状态 报警 含义

Overwri
te

Select project data 以下各行包含覆盖 HMI 设备上数据的选项。

Recipes 用项目配方覆盖 HMI 设备配方（可选）。

在加载到存储介质的过程中，只有在“锁定 HMI 设
备上的设置？”(Lock the settings on the HMI 
device?) 激活时，才能更改此设置。

User 
administration 
data

用项目的用户管理覆盖 HMI 设备上的用户管理（可

选）。

在加载到存储介质的过程中，只有在“锁定 HMI 设
备上的设置？”(Lock the settings on the HMI 
device?) 激活时，才能更改此设置。

Upgrad
e

Runtime upgrade HMI 设备上的运行系统版本低于项目的运行系统版

本，版本可兼容，可选择升级 HMI 设备上的运行系

统版本。

Upgrad
e

Firmware upgrade HMI 设备上的固件版本低于项目的固件版本，版本

可兼容，可选择升级 HMI 设备上的固件版本。

Downgr
ade

Runtime 
downgrade

HMI 设备上的运行系统版本高于项目的运行系统版

本，版本可兼容，可选择降级 HMI 设备上的运行系

统版本。

Downgr
ade

Firmware 
downgrade

HMI 设备上的固件版本高于项目的固件版本，版本

可兼容，可选择降级 HMI 设备上的固件版本。
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下表所示为可选的“错误”类型的报警：

图标 状态 报警 含义

Upgrad
e

Runtime upgrade HMI 设备上的运行系统版本低于项目的运行系统版

本，版本不兼容，需升级 HMI 设备上的运行系统版

本。

Upgrad
e

Firmware upgrade HMI 设备上的固件版本低于项目的固件版本，版本

不兼容，需升级 HMI 设备上的固件版本。

Downgr
ade

Runtime 
downgrade

HMI 设备上的运行系统版本高于项目的运行系统版

本，版本不兼容，需降级 HMI 设备上的运行系统版

本。

Downgr
ade

Firmware 
downgrade

HMI 设备上的固件版本高于项目的固件版本，版本

不兼容，可选择降级 HMI 设备上的固件版本。

Downlo
ad

Runtime download HMI 设备上无运行系统软件（例如，更新操作系统

后）。必须降级运行系统软件版本。

说明

在将项目加载到 HMI 设备时，请注意，存在兼容和不兼容的固件和运行系统版本。

如果要将兼容的固件和项目的运行系统版本加载到 HMI 设备，则可以选择升级或降级。可

在不升级或降级的情况下，将项目下载到 HMI 设备。此时，可以忽略“警告”类型的报警。

如果要将不兼容的固件和项目的运行系统版本加载到 HMI 设备，则必须选择升级或降级。否

则，无法将项目下载到 HMI 设备。将会显示“错误”类型的报警：

说明

如果在组态中未锁定此设置，则在出现可能覆盖用户数据和配方的情况下，也会显示“警告”

类型的报警。

参见

装载项目概述 (页 2348)
装载项目概述 (页 2346)
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16.3.5.8 在 Windows 7 下安装 USB 驱动程序 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

若要通过 USB 端口来加载项目，请安装 WinCC 产品 DVD 光盘上提供的 USB 驱动程序。         

说明

驱动程序安装

为避免在传送项目时出现问题，请仅使用 WinCC 产品 DVD 光盘上提供的 USB 驱动程序。

说明

精智型 HMI 设备

使用微型 USB 端口，可通过精智型 HMI 设备的 USB 来加载项目。 此驱动程序是自动安装的。

要求

• 提供了 WinCC 产品 DVD 光盘。

• 可以使用 USB 2.0 标准的 USB 主机到主机连接电缆。

• HMI 设备具有 USB 端口。

步骤

若要在 Windows 7 系统中安装 USB 驱动程序，请按以下步骤操作：

1. 将 USB 主机与主机电缆连接到 PC 的 USB 端口。
检测到 USB 电缆，但驱动程序安装向导未找到驱动程序。 

说明

只有在将驱动程序完全安装在 PC 上后，才可连接 HMI 设备。

2. 在“控制面板”(Control Panel) 中打开“设备管理器”(Device Manager)。
3. 选择“其它设备 > USB 主机-主机电缆”(Other devices > USB host-to-host cable)。
4. 选择“USB 主机-主机电缆”(USB host-to-host cable)，然后在快捷菜单中选择“更新驱动程序软

件...”(Update driver software...)。
5. 当出现“要如何搜索驱动程序软件？”(How do you want to search for driver software?) 时，请

单击“在计算机上搜索驱动程序软件”(Search for driver software on the computer)。
6. 单击“更新驱动程序软件 > 浏览...”(Update driver software > Browse...)。
7. 插入 WinCC 产品 DVD 光盘作为驱动程序安装源。
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8. 选择“包括子文件夹”(Include subfolders)，然后单击“下一步”(Next)。
系统将在 WinCC 产品 DVD 光盘上搜索 USB 主机-主机电缆的相应驱动程序，
并显示 WinCC 产品 DVD 光盘上的可用驱动程序。 向导将突出显示适用于 Windows 7 的驱动
程序。 

9. 选中该选择内容，然后单击“下一步”(Next)。
10.若要继续安装，请单击“硬件安装 > 继续安装”(Hardware Installation > Continue 

installation)。
将安装驱动程序。

11.单击“完成”(Finish)。
安装过程已完成。

结果

USB 主机与主机电缆所需的驱动程序已经安装。 若要加载项目，此时请用 USB 电缆连接 HMI 
设备。

16.3.6 通过多用户工程组态进行编译和加载

16.3.6.1 通过多用户工程进行编译和加载（概述） (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels)

简介

将多用户工程组态用于您的项目时，应考虑编译运行系统项目时的响应以及将项目下载到 
HMI 设备时的响应。

可以在服务器项目视图和本地会话中编译项目并将其下载到 HMI 设备。

有关“多用户工程组态”主题的更多信息，请参见“使用多用户工程组态”。

基本知识

对于 HMI 设备和 RT Advanced，在多用户工程组态中可能出现以下情景：

• 在服务器项目视图中进行编译

• 在本地会话中进行编译

• 通过服务器项目视图进行加载

• 通过本地会话进行加载
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说明

通过服务器项目视图或本地会话完成下载与在单用户项目中完成下载完全相同。完成下载后，

会将当前运行系统项目从当前激活的视图加载到 HMI 设备。 

说明

在本地会话中的编译和下载操作与单用户项目中的完全相同。

原则上，可以在多用户工程组态项目中执行针对编译和加载的所有命令：

• “软件 (全部重建)”(Software (rebuild all))
• “编译 > 软件 (仅更改)”(Compile > Software (only changes))
• 软件（全部）(Software (all))
术语“项目”

术语“项目”有两种不同的含义，分别对应于编译和装载这两种情况。在组态 PC 上，“项

目”是指 WinCC 项目。“项目”也指您通过编译 HMI 设备组态数据而创建的并下载到 HMI 
设备的运行系统项目。 
• WinCC 项目：包含一个或多个 HMI 设备的组态数据

• 运行系统项目：包含一个 HMI 设备的编译后组态数据

规则

以下基本规则适用于多用户工程组态中的编译和下载：

• 在本地会话中编译的运行系统项目始终保持本地状态，不会上传到多用户服务器。无法

在多用户服务器项目中保存改项目。

• 只有在服务器项目视图中编译的运行系统项目可以保存在多用户服务器项目中。

有关多用户工程组态的更多信息，请访问西门子 YouTube 频道：多用户工程组态 - 一个团队

同时在一个项目中工作 (https://www.youtube.com/watch?v=n4oTZ2Gzg6U)。

参见

在服务器项目视图中进行编译 (页 2364)
在本地会话中进行编译 (页 2365)
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16.3.6.2 在服务器项目视图中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

基本知识

在服务器项目视图中的编译和下载操作与单用户项目中的相应操作完全相同。

当在服务器项目视图中编译项目时，将阻止对多用户服务器项目的访问。此时，其他用户无

法对服务器项目进行更改。将在服务器项目视图中编译的运行系统项目与工程组态项目一同

存储到中央多用户服务器上。阻塞多用户服务器项目以确保组态数据与运行系统项目保持同

步。

说明

当在服务器项目视图中进行编译和保存时，其他用户在“刷新”(refresh) 其本地会话时将获

取您连同工程项目一起更新的运行系统项目。更新后，其他用户无需重新编译您做出的修改。

示例：检入过程中编译

您可以在本地会话中对变量进行更改。所有事先更改均已在服务器项目中进行编译。

如果无编译错误，则可通过“保存更改”(Save changes) 命令将两个项目 - 已更改的工程组态

项目（带有已更改的变量）和已编译的运行系统项目 - 都保存到中央多用户服务器项目中。

如果在检入期间跳过编译，则项目将包含服务器中已保存的更改。

下一位用户在通过服务器项目创建本地会话或更新现有本地会话时，除了其自己所做修改外，

还要编译您的两处修改。

说明

通过多个本地会话对共享项目进行操作会增加出错的可能性。因此建议在检入时编译项目并

消除编译时报告的所有错误。这样可为下一位用户提供无错项目。

参见

通过多用户工程进行编译和加载（概述） (页 2362)
在本地会话中进行编译 (页 2365)

编译和加载

16.3 运行系统高级版和面板

可视化过程

2364 系统手册, 11/2022, 在线文档



16.3.6.3 在本地会话中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

基本知识

在本地会话中编译和下载项目与在单用户项目中编译和下载并无区别。

由于本地会话是服务器项目的副本，因此本地会话的第一个编译状态与服务器项目的相同。

如果服务器项目含有未编译内容或编译期间发生的错误消息，这些信息将会传送给本地会话。

说明

因此建议在检入时编译项目并消除编译时报告的所有错误。这样可为下一位用户提供无错项

目并避免传播错误。 

本地会话中进行更新

如果在本地会话中更新项目，则本地会话（包括编译状态）会由服务器对象的内容完全替代。

更新后的本地会话只保留标记用于检入的更改，且这些更改会在本地会话中生成额外的编译

步骤。

示例：更新本地会话

您可以在本地会话中对变量进行更改。所有事先更改均已在服务器项目中进行编译。

通过单击“更新”(Update) 按钮更新本地会话的内容。更新后，本地会话将获取服务器项目

的编译状态。如果要获取已修改的变量，还有相应的编译任务。

参见

通过多用户工程进行编译和加载（概述） (页 2362)
在服务器项目视图中进行编译 (页 2364)
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16.3.7 启动运行系统

16.3.7.1 在组态 PC 上启动运行系统 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

如果已安装运行系统，则可以在组态 PC 的运行系统中启动项目。在运行系统中启动项目时，

将激活在 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings) 中定义的项目设置。

说明

只能通过组态 PC 上的运行系统面板仿真 HMI 设备。选择菜单命令“在线 > 启动仿真”(Online 
> Start simulation)。

说明

自动退出运行系统

如果在 HMI 设备上激活自动传送并在组态 PC 上启动传送，则正在运行的项目将自动终止。 
然后 HMI 设备自动切换到“传送”工作模式。

在调试阶段之后禁用自动传送，以避免 HMI 设备意外进入传送模式。

传送模式可能会导致系统出现异常响应。

为了限制对传送设置的访问从而避免未经授权的更改，可在 Start Center 中输入密码。

要求

• 在组态 PC 上已打开一个项目。

• 组态 PC 上已安装运行系统。

• 组态 PC 上的运行系统中没有任何项目。

步骤         
要启用组态 PC 上的运行系统，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中选择所需的 HMI 设备。

2. 选择菜单命令“在线 > 启动运行系统”(Online > Start Runtime)。

结果

运行系统已启动并且项目已在组态 PC 上显示。 
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16.3.7.2 启动运行系统高级版和面板运行系统？？？？ (RT Professional, RT Advanced, Basic 
Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

在将项目下载到 HMI 设备后，可以立即在运行系统中启动该项目。通常，HMI 设备上会自

动启动该项目。 
对于装有运行系统高级版的 HMI 设备，其文件系统中可能有多个项目。可以在运行系统中

启动其中的一个项目。 
在运行系统中启动项目时，将激活在 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings) 中定义

的项目设置。确保在定义运行系统设置“锁定任务切换”(Lock task switching) 和“全屏”(Full 
screen) 时，您能够再次停止运行系统。例如，可以使用“StopRuntime”系统函数组态按钮。

说明

自动关闭运行系统

如果在 HMI 设备上激活自动传送并在组态 PC 上启动传送，则正在运行的项目将自动终止。 
然后 HMI 设备自动切换到“传送”(Transfer) 工作模式。

调试阶段之后，禁用自动传送功能，以防止 HMI 设备意外切换到传送模式。

传送模式可能会在工厂中触发意外的响应。

为了限制对传送设置的访问从而避免未经授权的更改，可在“Start Center”中输入密码。

说明

使用运行系统中的加密通信连接

必须为要使用运行系统中的这些连接的每个 Windows 用户，加载具有与 S7 PLC 的加密通信

连接的运行系统项目。 

要求

• HMI 设备上已安装 WinCC Runtime Advanced 或 Panel Runtime。？？？？

• 项目已下载到 HMI 设备上。

• “Start Center”已启动。
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在 PC 上启动运行系统     
编译后的项目以“*.fwc”扩展名保存在 PC 文件系统中，可自由访问。

1. 在“Start Center”中“设置 > 组态路径”(Settings > Configuration path) 下输入带有完整路径信
息的项目文件。

2. 要在 HMI 设备启动后自动启动项目： 
– 在“等待至自动启动”(Wait until Autostart) 下选择所需延迟时间（以秒为单位）。 
– 将“Start Center”应用程序添加到 Windows 开始菜单中的“自动启动”(Autostart) 组。 

3. 单击“Start Center”中的“开始”(Start)，以手动启动 HMI 设备中的项目。 

在面板上启动运行系统     
项目存储在面板上、您在 HMI 设备传送设置中指定的文件夹内。面板上启动了“Start Center”
应用程序。超出所组态的延时时间后，将自动启动加载的项目。

如果项目未自动启动：

1. 单击“Start Center”中的“启动”(Start) 以启动已加载的项目。

有关项目启动的更多信息，请参见 HMI 设备的文档。 

结果

在 HMI 设备上启动了运行系统。 

16.3.8 装载项目期间的错误消息

下载期间可能出现的问题

将项目下载到 HMI 设备上时，输出窗口中将显示关于下载过程进度的状态消息。 
通常，将项目下载到 HMI 设备期间所出现的问题由以下某个错误引起：

• HMI 设备上的操作系统版本错误

• HMI 设备上的下载设置不正确

• 项目中的 HMI 设备类型不正确

• HMI 设备未连接到组态 PC。
下面列出了 常见的下载错误以及可能的原因和补救措施。
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连续下载已取消

可能的补救措施： 选择较低的波特率。 

由于兼容性冲突而取消下载

可能的原因 补救措施

组态软件的版本和 HMI 设备操作系统之间发

生冲突

使 HMI 设备的操作系统与组态软件的版本同

步。

要更新 HMI 设备上的操作系统，请从 WinCC 
的“在线 > HMI 设备维护”(Online > HMI 
device maintenance) 菜单中选择“更新操作

系统”(Update operating system) 命令。 也可

以使用 ProSave。
有关更多信息，请参见 HMI 设备的操作说

明。 
组态 PC 连接到错误的设备（例如，控制

器）。

检查连线。 
更正通信参数。 

项目下载失败

可能的原因 补救措施

不能建立与 HMI 设备的连接（输出窗口中的

报警）

检查组态 PC 与 HMI 设备之间的物理连接。 
检查 HMI 设备是否处于传送模式。例外： 远
程控制

默认通信驱动程序未在 Windows 设备管理器

中列出。

在设备管理器的属性窗口中检查 COM 连接的

设备状态。

编译和加载

16.3 运行系统高级版和面板

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2369



通过 MPI/DP 接口下载失败

可能的原因 补救措施

在 CP 上设置了“已组态模式”(Configured 
mode)，例如，如果使用  SIMATIC NET CD。 

使用“设置 PC 站”应用程序将 CP 设置为“PG 
模式”(PG mode)。
检查“波特率”(baud rate) 和“MPI 地址”(MPI 
address) 网络参数。

将项目从 WinCC 下载到 CP。
将 CP 重新设为“组态模式”(configured 
mode)。

在 PG/PC 面板中，“S7ONLINE”接入点不在硬

件设备（例如 CP5611 (MPI)）上。 这可能是

由于安装了“SIMATIC NET CD”所引起。

在所选设备上通过“PG/PC 面板”或“设置 PC 
站”应用程序设置接入点“S7ONLINE”。
检查“波特率”(baud rate) 和“MPI 地址”(MPI 
address) 网络参数。

将项目从 WinCC 下载到 HMI 设备。

将“S7ONLINE”接入点恢复到原来的设备上。

组态太过复杂

可能的原因 补救措施

组态中针对选定 HMI 设备包含的不同对象或

选项过多。

删除某一类型的所有对象，例如，所有 
HTML 浏览器。

也可以删除 Sm@rtServer 或 OPC 服务器之类

的选项。

16.3.9 调整项目，使其适合于另一个 HMI 设备

简介

将 WinCC 项目下载到 HMI 设备时，WinCC 将检查 HMI 设备是否与项目中所使用的 HMI 设
备的类型兼容。 如果 HMI 设备的类型不匹配，则会在下载开始前显示一条消息。

下载将中止。
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调整项目，使其适合于 HMI 设备

需要相应地调整项目，以便能够将项目下载到所连接的 HMI 设备。    
• 将新 HMI 设备添加到项目树中。 从 HMI 设备选择中选择正确类型的 HMI 设备。

• 将组态的组件从原先的 HMI 设备复制到新的 HMI 设备。

可以将许多组件直接复制到项目导航和详细视图中。

例如，可以使用快捷菜单将“画面”文件夹复制到新 HMI 设备的画面文件夹中。

• 使用详细视图复制在项目树内不能使用快捷菜单中的“复制”命令的条目。

• 例如，在项目树中选择“配方”条目。 配方显示在详细视图中。

• 在详细视图中选择配方，然后将其拖动到新 HMI 设备的“配方”条目。 配方将会被复制。 
也可以在详细视图中选择多个对象。

• 组态无法复制的组件，如连接、区域指针和报警。

• 随时保存项目。

• 编译完整项目。

• 编译成功完成后，将项目下载到 HMI 设备。

链接引用

对链接对象的引用将被复制。 复制链接对象后，会再次链接引用。

示例：

复制一个对象已链接到变量的画面。 将画面添加到新 HMI 设备后，将在各个对象处输入变

量名称。 变量名称以红色标记，因为引用已打开。 然后，将变量复制和插入到新 HMI 设备

中时，打开的引用将会关闭。 变量名称的红色标记会消失。

要完成对 PLC 中连接对象的引用，首先需要组态与 PLC 的连接。

使用信息区域

为 HMI 设备编译项目时，错误和警告将显示在巡视窗口的“信息”选项卡中。 可以使用快

捷菜单命令“转到”直接转到可以更正错误或警告的位置。

从上到下处理整个错误和警告列表。

编译成功完成后，将项目下载到 HMI 设备。 

参见

装载项目 (页 2350)
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16.3.10 减小项目大小 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

当向 HMI 设备加载大型项目时，HMI 设备的存储空间可能不足以支持该项目。可以通过多

种方式减小项目的大小。

减小项目大小的选项

可以通过多种方式减小项目大小以节省空间：

• 减少可用的运行系统语言数量

检查所有选择的运行系统语言是否真正需要。可以在“运行系统设置 > 语言和字体 > 运
行系统语言和字体选择”(Runtime settings > Language & Font > Runtime language and 
font selection) 下禁用不需要的语言。

• 请勿使用 S7 诊断报警的帮助文本

要减小项目大小，可以禁用 S7 诊断报警的帮助文本下载。为避免将帮助文本下载到 HMI 
设备，可在“运行系统设置 > 报警 > 常规”(Runtime settings > Alarms > General) 下禁用

“下载 S7 诊断帮助文本”(Download S7 diagnostics help texts) 选项。 
• 重建所有软件

为优化项目数据并清理过时修改，使用 HMI 设备快捷菜单中的“编译 > 软件（全部重

建）”(Compile > Software (rebuild all)) 命令编译整个项目。

• 使用样式统一显示（自 WinCC V13 起）

建议使用样式统一画面对象。对同一项目中各画面对象的外观进行标准化以优化项目数

据。将指定的预设置样式或自定义样式用于整个项目的画面对象组态。

• 启用 PLC 报警自动更新（适用于 S7-1500 控制器和 V14 HMI 设备） 
要节省空间，可以指定 PLC 报警文本仅在需要时在运行系统中加载。为此，在“运行系

统设置 > 报警 > 控制器报警”(Runtime settings > Alarms > Controller alarms) 下启用“自

动更新”(Automatic update) 选项。确保在对应的控制器中还启用了报警自动更新。

精简系列面板不支持“自动更新”(Automatic update) 选项。

可以节省的空间量取决于 PLC 报警的数量和运行系统语言的数量。

编译和加载

16.3 运行系统高级版和面板

可视化过程

2372 系统手册, 11/2022, 在线文档



• 减少已加载字体的数目

检查已下载的用户自定义字体是否可以减少。如有必要，可以在“运行系统设置 > 语言

和字体 > 运行系统语言和字体选择”(Runtime settings > Language & font > Runtime 
language and font selection) 下为需要的运行系统语言仅组态标准字体。 
若要节省空间，可在组态时使用较少的字体组。

• 减小图形尺寸

检查项目中使用的图形的尺寸。如有必要，在不对项目图形质量造成显著影响的条件下，

通过降低分辨率或选择较高的压缩格式减小图形尺寸。

若要使基础 HMI 设备项目保持较小尺寸，可统一项目中使用的图形的尺寸。 
为画面选择适当的图形格式：例如，为非矢量图形使用 PNG 图像格式，为照片使用 JPEG 
图像格式。

16.3.11 支持的网络摄像机及设置 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort 
Panels)

建议的摄像机和设置

在“摄像机视图”(Camera view) 对象中，可在 HMI 设备上显示所连接网络摄像机的画面。将

“摄像机视图”(Camera view) 对象与支持流协议 RTP/RTPS 和编解码器 MJPEG、H.264 及 
MPEG4 的网络摄像机结合使用。

对于不同的摄像机和 HMI 设备，用于提供 佳图像质量的设置也有所不同。 

说明

“摄像机视图”(Camera view) 对象的设备相关性

“摄像机视图”(Camera view) 对象适用于精智面板、KTP 移动面板（自设备版本 V13 起）和 
RT Advanced。

下表显示了所测试的摄像机设置以及为在“摄像机视图”(Camera view) 对象中实现 佳显示

而给出的建议：
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Siemens CCMS2025

  精智面板 4'' F 移动面板 4'' 精智面板 7'' - 
12''

精智面板 
15'' - 22''

KTP 移动面

板 7'' - 9''
RT 
Advanced

编解码器 MJPEG MJPEG MPEG-4 H.264 H.264 MJPEG
摄像机视图的

分辨率

320x240 320x240 640x480 640x480 320x240 800x600

摄像机分辨率 320x240 320x240 640x480 640x480 320x240 800x600 
SVGA

帧频 (fps) 10 10 10 10 10 不相关

画面延时（秒） <1 <1 <1 <1 <1 <1
质量 标准 标准 标准 标准 标准 标准

面板的相关建

议

适用 适用 适用 适用 适用 适用

AXIS M1011

  精智面板 4'' F 移动面板 4'' 精智面板 7'' - 
12''

精智面板 
15'' - 22''

KTP 移动面

板 7'' - 9''
RT 
Advanced

编解码器 MJPEG H.264/MJPEG H.264 MJPEG MJPEG MJPEG
摄像机视图的

分辨率

320x240 320x240 640x480 640x480 480x360 640x480

摄像机分辨率 320x240 320x240 640x480 640x480 480x360 640x480
帧频 (fps) 10 10 10 10 10 不相关

画面延时（秒） >1 <1 <1 <1 <1 <1
质量 标准 标准 标准 标准 标准 标准

面板的相关建

议

适用，但存在

限制

适用 适用 适用 适用 适用
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AXIS M1013

  精智面板 4'' F 移动面板 4'' 精智面板 7'' - 
12''

精智面板 
15'' - 22''

KTP 移动面

板 7'' - 9''
RT 
Advanced

编解码器 MJPEG MJPEG MJPEG MJPEG MJPEG MJPEG
摄像机视图的

分辨率

320x240 320x240 800x600 800x600 480x360 800x600

摄像机分辨率 320x240 320x240 800x600 800x600 480x360 800x600
帧频 (fps) 10 10 10 10 10 不相关

画面延时（秒） <1 <1 >1 <1 <1 <1
质量 标准 标准 标准 标准 标准 标准

面板的相关建

议

适用 适用 适用，但存在

限制

适用 适用 适用

D-Link DCS-942L

  精智面板 4'' F 移动面板 4'' 精智面板 7'' - 
12''

精智面板 
15'' - 22''

KTP 移动面

板 7'' - 9''
RT 
Advanced

编解码器 MJPEG MJPEG MJPEG MJPEG MPEG4 MPEG4
摄像机视图的

分辨率

320x240 320x240 320x240 640x480 320x240 640x480

摄像机分辨率 320x240 320x240 320x240 640x480 320x240 640x480
帧频 (fps) 10 10 10 10 10 不相关

画面延时（秒） <1 <1 <1 <1 <1 <1
质量 标准 标准 标准 标准 标准 标准

面板的相关建

议

适用 适用 不适用 适用 适用 适用
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D-Link 4701E

  精智面板 4'' F 移动面板 4'' 精智面板 7'' - 12''
 

精智面板 
15'' - 22''

KTP 移动

面板 7'' - 
9''

RT 
Advance
d

编解码器 H.264 MJPEG H.264/
MJPEG

H.264 MJPEG MJPEG MJPEG

摄像机视图的

分辨率

320x240 320x240 320x240 640x480 640x480 320x240 960x720

摄像机分辨率 320x240 320x240 320x240 640x480 640x480 320x240 960x720
帧频 (fps) 25 25 25 7 25 25 不相关

画面延时

（秒）

<1 <1 <1 <2 <1 <1 <1

质量 标准 标准 标准 标准 标准 标准 标准

面板的相关建

议

适用 适用 适用 适用 适用 适用 适用

D-Link DCS-4201

  精智面板 15'' - 22'' RT Advanced
编解码器 MJPEG MJPEG
摄像机视图的分辨率 640x480 960x720
摄像机分辨率 640x480 960x720
画面延时（秒） <1 <1
质量 标准 标准

面板的相关建议 适用 适用

TL-SC2020

  RT Advanced
编解码器 MJPEG
摄像机视图的分辨率 640x480
摄像机分辨率 640x480
画面延时（秒） <1
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  RT Advanced
质量 标准

面板的相关建议 适用

VANDERBILT CCMW3025

  精智面板 4'' F 移动面板 4'' 精智面板 7'' - 
12''
 

精智面板 
15'' - 22''

KTP 移动面

板 7'' - 9''
RT 
Advanced

编解码器 H.264 MJPEG MJPEG MJPEG MJPEG MJPEG
摄像机视图的

分辨率

320x240 
(QVGA)

320x240 
(QVGA)

640x480 1280x720 640x480 
(VGA)

1280x720

摄像机分辨率 320x240
(QVGA)

320x240 
(QVGA)

320x240 1280x720 640x480 
(VGA)

1280x720

帧频 (fps) 5 5 5 5 5 5
画面延时（秒） <1 <1 <1 <1 <1 <1
质量 标准 标准 标准 标准 标准 标准

面板的相关建

议

适用 适用 适用 适用 适用 适用

说明

测试结果

RT Advanced 的 佳设置是在具有 Windows 7 Ultimate 操作系统的 IPC427D 和具有默认设

置的摄像机的测试中确定的。

测试结果针对特定组态，而且取决于硬件、操作系统和安装的编解码器。 
例如，用户可以从摄像机制造商处获得缺少的编解码器。

说明

“摄像机视图”(Camera view) 对象只能用于网络摄像头，不能用于 USB 摄像头。集成到平板

电脑中的 ITP1000 摄像头不能与 RT Advanced 结合使用。
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16.3.12 查看存储卡数据

16.3.12.1 基本知识 (Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

简介

WinCC 支持查看存储卡中存储的数据。 HMI 设备的存储卡和 CPU 的存储卡均可。

用户有以下选择：

查看备份 (页 2378)
重命名和删除备份 (页 2380)
查看 HMI 设备映像 (页 2381)
删除 HMI 设备映像 (页 2382)
在存储卡上创建 HMI 设备映像 (页 2383)

参见

查看备份 (页 2378)
重命名和删除备份 (页 2380)
查看 HMI 设备映像 (页 2381)
删除 HMI 设备映像 (页 2382)
在存储卡上创建 HMI 设备映像 (页 2383)

16.3.12.2 使用备份

查看备份 (Basic Panels)

简介

存储在存储卡上的基本面板备份还可以在 TIA Portal 中进行查看。     

要求

• 已安装 WinCC。
• 有一个包含备份的存储卡可用。
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• 读卡器与组态 PC 相连。

• 已打开项目视图。

备份位于读卡器的存储卡上

1. 将存储卡插入到读卡器中。

2. 在项目导航中打开“SIMATIC Card Reader”。
3. 选择读卡器驱动器。

将显示“Online Card Data”文件夹。

4. 打开“Online Card Data”文件夹

5. 单击此备份以打开快捷菜单。

6. 选择“属性”(Properties)。

备份位于 PLC 的存储卡上

如果此备份存储在 PLC 的存储卡上，请执行以下步骤：

1. 连接 PLC 和组态 PC。
2. 在项目导航中，单击此 PLC。
3. 从快捷菜单中选择“在线连接”(Connect online)。

建立至 PLC 的连接。 
在连接 PLC 后，将显示“Online Card Data”文件夹。

4. 打开“Online Card Data”文件夹。

说明

访问密码保护的 PLC
当尝试访问受密码保护的 PLC 时，系统会提示您输入密码。

您至少需要具备读取访问权限才能查看存储在存储卡上的数据。

5. 单击此备份以打开快捷菜单。

6. 选择“属性”(Properties)。
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结果

备份属性显示在单独的对话框中。

重命名和删除备份 (Basic Panels)

简介

您可以在 TIA Portal 的项目导航中重命名和删除存储卡中的备份。         

要求

• 已安装 WinCC。
• 读卡器与组态 PC 相连。

或在线连接 PLC 和组态 PC。
• 有一个包含备份的存储卡可用。

• 已打开项目视图。

• 此备份显示在项目导航中。

说明

访问密码保护的 PLC
当尝试访问受密码保护的 PLC 时，系统会提示您输入密码。

您需要具备写入访问权限才能重命名或删除存储卡数据。

步骤

1. 在项目导航中，单击此备份。

2. 打开快捷菜单。

3. 选择“重命名”(Rename) 以重命名此文件。
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4. 输入新名称。

5. 选择“删除”(Delete) 以删除此文件。

结果

现在已重命名或删除此备份文件。 

16.3.13 使用 HMI 设备映像

16.3.13.1 查看 HMI 设备映像

简介

可以在 TIA Portal 中查看存储在存储卡上的精智面板 HMI 设备映像。

要求

• 已安装 WinCC。
• 读卡器与组态 PC 相连。

• 有一个包含 HMI 设备映像的存储卡可用。

• 已打开项目视图。

步骤 
1. 将存储卡插入到读卡器中。

2. 在项目导航中打开“SIMATIC Card Reader”。
3. 选择读卡器驱动器。

将显示“Online Card Data”对话框。

4. 打开“Online Card Data”文件夹。
HMI 设备的可用映像将显示在更多文件夹中。

5. 单击所需 HMI 设备映像。

6. 在快捷菜单中选择“属性”(Properties)。
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结果

HMI 设备映像的属性将显示在单独的对话框中。

参见

HMI 设备映像 V15 及更高版本 (页 2385)

16.3.13.2 删除 HMI 设备映像

简介

您可以在 TIA Portal 的项目导航中删除存储卡中的精智面板 HMI 设备映像。    

要求

• 已安装 WinCC。
• 读卡器与组态 PC 相连。

• 有一个包含 HMI 设备映像的存储卡可用。
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• 已打开项目视图。

• 此 HMI 设备映像显示在项目导航中。

步骤

1. 在项目导航中单击此 HMI 设备映像。

2. 打开快捷菜单。

3. 选择“删除”(Delete) 以删除此文件。

结果

HMI 设备映像已删除。 

参见

HMI 设备映像 V15 及更高版本 (页 2385)

16.3.13.3 在存储卡上创建 HMI 设备映像

简介

您可以编辑精智面板 HMI 设备映像，而无需连接精智面板和组态 PC。
只需在外部存储卡或 USB 记忆棒上创建 HMI 设备映像，然后将其传送到精智面板上。 

要求

• 已安装 WinCC。
• 读卡器与组态 PC 相连。

• 已打开项目视图。

步骤 
1. 将存储卡插入到读卡器中。

2. 在项目导航中，单击此存储卡。

3. 打开快捷菜单。
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4. 选择“Create HMI OS image on memory card”。
随即打开一个对话框。

5. 选择一个 HMI 设备映像。

6. 选择恢复设置。

– 激活“保留已安装的控制面板设置”(Retain installed settings of the Control Panel)
保留在精智面板上创建的设置。 

– 激活“保留已安装的许可证”(Retain installed licenses)：
保留面板上的许可证。

– 激活“锁定面板上的设置”(Lock settings on the Panel)
精智面板中“保留已安装的控制面板设置”(Retain installed settings of the Control 
Panel) 和“保留已安装的许可证”(Retain installed licenses) 的所选设置将不可更改。

结果

已在存储卡上创建 HMI 设备映像。 您可以使用 USB 记忆棒代替存储卡。 
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参见

HMI 设备映像 V15 及更高版本 (页 2385)

16.3.13.4 HMI 设备映像 V15 及更高版本

简介

对于 TIA Portal V15 及更高版本，并非先前版本的所有 HMI 设备映像都包含在标准 WinCC 安
装中。与先前版本相比，这可大幅减少 TIA Portal 安装包和后续更新的大小。WinCC 安装中

不再包含的 HMI 设备映像会另外使用两个 DVD（DVD 1 和 DVD 3）来提供，以便随时安装。 
也可以选择从 SIOS (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/) 下载相应的 HMI 设备

映像进行安装。 

HMI 设备映像的可用性

下表显示了不同设备版本的 HMI 设备映像的可用性：

HMI 设备 V12.0 V13.0 V13.0.1 V13.0.2 V14.0 V14.0.1 V15.0
精简面板 DVD 1 - - - - - -
移动面板 DVD 1 - - - - - -
第二代精简面

板

- DVD 3 DVD 3 DVD 3 DVD 3 DVD 1 DVD 1

第二代移动面

板

- - DVD 3 DVD 3 DVD 3 DVD 1 DVD 1

精智面板 DVD 1 DVD 3 DVD 3 DVD 3 DVD 3 DVD 1 DVD 1

安装选项 
请注意，安装 TIA Portal 时可选择以下选项：

• “SIMATIC WinCC Panel Images (current)”：可在安装 DVD 1 的过程中选择

• “SIMATIC WinCC Legacy Panel Images for V15.0”：可在安装 DVD 3 的过程中选择
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下表显示了安装过程中可选择这两个选项的设备版本：

DVD 安装选项 可用设备版本

DVD 1 激活“SIMATIC WinCC Panel 
Images (current)”

V12.0、V14.01.、V15.0

DVD 1 禁用“SIMATIC WinCC Panel 
Images (current)”

V12.0

DVD 1 和 DVD 3 禁用“SIMATIC WinCC Panel 
Images (current)”
激活“SIMATIC WinCC Legacy 
Panel Images for V15.0”

V12.0、V13.0、V13.0.1、
V14.0、V14.0.1、V15

DVD 1 和 DVD 3 激活“SIMATIC WinCC Panel 
Images (current)”
禁用“SIMATIC WinCC Legacy 
Panel Images for V15.0”

V12.0、V13.0、V13.0.1、
V14.0

如果在安装 WinCC 期间未安装相应的 HMI 设备映像，则只有在安装缺失的 HMI 设备映像后

才能执行以下操作： 
• 为相应的 HMI 设备创建“Pack＆Go”文件。

• 为相应的 HMI 设备触发操作系统更新。

• 从 USB 数据存储介质将项目离线下载到相应的 HMI 设备。

• 将项目下载到相应的 HMI 设备。

• 在存储卡上为相应的 HMI 设备创建 HMI 设备映像。

 此时会显示一条报警，通知您必须首先安装缺失的 HMI 设备映像。 

参见

查看 HMI 设备映像 (页 2381)
删除 HMI 设备映像 (页 2382)
在存储卡上创建 HMI 设备映像 (页 2383)
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16.3.14 运行系统操作的基础知识

16.3.14.1 概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)

HMI 设备的操作选项

根据 HMI 设备，可按以下方式操作设备：

• 通过触摸屏操作

设备的显示屏为触摸屏。 您可用手指或触摸笔对显示画面中的元素进行操作。

• 通过控制键和功能键操作

控制键和功能键已集成到设备的外壳中。 
– 控制键具有特定的功能，例如导航或确认报警。 
– 功能键可由用户任意指定，因此他们的功能因项目而异。

• 鼠标和键盘操作

可将鼠标和键盘连接到 HMI 设备并像操作 PC 一样对显示画面中的操作元素进行操作。

单独组态的操作

组态工程师具有多种用于对操作进行设置的选项。

执行方式始终根据具体项目决定的动作示例：

• 画面切换

• 报表

• 切换运行系统语言

没有任何特定的操作元素是执行特定的功能的。 组态工程师可指定项目的具体执行方式。 例
如，画面切换可通过按钮或功能键触发。

有关项目特定操作的信息，请参见系统文档。

16.3.14.2 通过触摸屏操作

触摸屏操作概述

使用触摸屏操作 HMI 设备上运行的项目的 HMI 设备。
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操作触摸屏

注意

触摸屏的损坏

请勿使用锋利或尖锐物体接触触摸屏。 
避免使用坚硬物体点击触摸屏，并避免持续使用运动控制。 
这两种方式都会显著降低触摸屏的使用寿命，甚至导致触摸屏故障。

触发意外动作

同时触摸多个操作元素可能触发意外的动作。

确保每次仅触摸屏幕上的一个操作元素。

操作元素是 HMI 设备屏幕上的触摸感应式符号。

使用触摸屏操作的特性

触摸屏操作具有以下特性：

• 启用

要启用操作员控件，请使用手指或触摸笔触摸屏幕。要实现双击操作，请快速触摸两次

该操作员控件。

• 输入值

使用屏幕键盘在触摸屏上输入数字和字母。 
• 细心操作

如果同时触摸了多个操作员控件，可能会触发意外的动作。 

使用屏幕键盘输入值

操作需要输入值的屏幕对象时，会立即显示屏幕键盘。根据 HMI 设备和所组态的操作元素，

系统会针对是输入数字值还是字母数字值而显示不同的屏幕键盘。输入完成后，屏幕键盘将

再次隐藏。

文件浏览器（Windows 8 或更高版本）

在带触摸屏的 Windows 8 或更高版本的 PC 上，只能使用鼠标、键盘或屏幕键盘（不使用触

摸功能）操作文件浏览器对话框。在安装 Windows 8 或更高版本操作系统的触摸屏 PC 上，

可通过脚本使用 Windows 操作系统的文件浏览器对话框。 
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屏幕键盘 (RT Advanced)

布局

下图显示了 Runtime Advanced HMI 设备上屏幕键盘的主体结构。

字母数字屏幕键盘

说明

语言切换

项目中的语言切换不会影响字母数字屏幕键盘。 因此无法输入西里尔字符或亚洲字符。 

数字屏幕键盘
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操作员控件

所有 HMI 设备的屏幕键盘上都提供有下列按键：

按钮 名称 功能

光标左移 向左导航

光标右移 向右导航

退格 删除一个字符 

ESC 取消输入

确认 确认输入

帮助 显示信息文本

该按键只在已为操作员控件配置了信息文本

时才会显示。

使用多点触控功能

多点触控操作

简介

在 Windows 7 、Windows 8 和 Windows 10 下，RT Advanced 支持多点触控操作。使用一

个或两个手指触摸对象，即可在多点触控屏上对其进行操作。TIA Portal V13 及更高版本支

持多点触控操作。版本 V12 或更早的版本仅支持单点触控操作。

要求

使用的监视器必须支持多点触控功能。

在列表和控件中滚动 
拖动画面边界可滚动列表和控件。

水平拖动画面内容可左右移动。垂直拖动可在视图中上下滚动。滚动时会出现指示器，用来

指示您的位置。在屏幕上沿对角线方向拖动列表时，将同时水平和垂直移动内容。

“趋势视图”对象不支持水平滚动。 
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使用两个手指上下拖动时，页面上下滚动的速度将加快五倍。 

说明

在 Windows 8.1 中滚动

在装有 Windows 8.1 的多点触控 HMI 设备上，可通过双击显示屏并拖动来连续滚动。

说明

当前视图不是永久视图

对于趋势窗口中，通过滚动而更改的位置将不会保存。

画面发生更改时，趋势视图将复位为默认设置。

放大和缩小

使用两个手指进行双指缩放，可放大或缩小“趋势视图”和“f(x) 趋势视图”对象中的视图。

双击可以从放大后的趋势视图切换回正常视图。

在“趋势视图”对象中，缩放功能仅限于时间轴。  
如果在组态 f(x) 趋势图中的数值轴时启用选项“范围 > 自动调整大小”(Range > Auto-size)，
将在缩放时实时计算数值轴。

说明

当前视图不是永久视图

并不保存对缩放系数所做的更改。

画面发生更改时，趋势视图将复位为默认设置。
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支持的手势

支持的手势

支持以下手势。

手势   功能

点击 例如，点击可选择按钮。

拖动 例如，使用一个手指在列表中水

平和垂直滚动。 
垂直拖动可同时水平和垂直滚

动。

  使用两个手指可快速上下滚动。

缩放 双指缩放可放大或缩小控件的显

示。

双击 双击显示屏可将视图复位为默认

缩放系数 (100%)。 
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说明

使用三个或多个手指进行操作

请勿使用三个或多个手指操作设备。 这将导致误操作。

对操作员控件进行双手操作

对操作员控件进行双手操作

简介

WinCC RT Advanced 支持对操作员控件进行双手操作。对于用来更改关键系统设置（例如带

有机器限制值的控制变量）的操作员控件，可确保对其进行安全操作。 

锁定和解锁的操作员控件

将特定的操作员控件定义为“锁定的操作员控件”，以便对操作员控件进行双手操作。通常，

无法在运行系统中操作锁定的操作员控件。操作员只有在同时按下释放按钮时，才可以操作

锁定的操作员控件。  
在运行系统中，只有在按下释放按钮时，才可以通过 tab 顺序来访问已锁定的操作员控件。

锁定的操作员控件和释放按钮

可将以下操作员控件组态为锁定的操作员控件： 
• 作为输入字段或输入/输出字段的 I/O 域 
• 按钮（可见）

• 按钮（不可见）

• 滚动条

• 日期/时间域

必须至少在屏幕中将一个按钮组态为释放按钮。该按钮可以是任意未锁定的按钮。 

说明

无法在永久区域中组态操作员控件或释放按钮。 
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带有锁定操作员控件的模板

还可在画面模板中使用已锁定的操作员控件。锁定或解锁模板中的操作员控件时，操作方式

与画面中的操作员控件相同。  
还可在模板中设置释放按钮。操作方式与画面中的释放按钮相同。 
在通过模板创建的画面中，模板的释放按钮和画面的任意释放按钮均已激活。  

在运行系统中的显示 
在运行系统中，锁定的操作员控件显示为灰色。只要操作员按下已锁定的操作员控件，释放

按钮就会突出显示。通过释放按钮将已锁定的操作员控件解锁时，这些控件将完全可见。 
这意味着，可将释放按钮组态为隐形操作员控件。 

对支持多点触控功能的项目进行仿真

WinCC 支持对已组态的多点触控功能进行仿真。要求是监视器支持多点触控操作。 

锁定和解锁操作员控件

对于用于多点触控设备的项目，可以在项目中锁定和解锁操作员控件。只有在操作员同时按

下释放按钮时，才可以在运行系统中操作已锁定的操作员控件。 
可同时锁定和解锁单个操作员控件或多个操作员控件。 

步骤

1. 组态 I/O 域、按钮或滑块形式的操作员控件。 
2. 选择所需的操作员控件。 
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3. 要锁定操作员控件，请在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 下启用
选项“启用双手操作”(Activate two-hand operation)。 

4. 要解锁操作员控件，请在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 下禁用
选项“启用双手操作”(Activate two-hand operation)。  

在运行系统中，只有在同时按下释放按钮时，才可以操作已锁定的操作员控件。 

定义释放按钮

要使用已锁定的操作员控件，则须至少在同一个画面中组态一个释放按钮。

如果未组态释放按钮，则在编译项目时，WinCC 会发出提示。  

在画面或模板中组态释放按钮

如果操作员要操作多点触控设备上的已锁定操作员控件，则须至少在同一个画面中组态一个

释放按钮。 
如果画面以模板为基础且已在模板中定义释放按钮，则模板的释放按钮将自动成为画面的释

放按钮。 然后可在实际画面中组态其它释放按钮。

要求

在画面或模板中，至少组态一个已解锁的按钮。
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步骤

1. 在“属性 > 属性 > 常规”(Properties > Properties > General) 的“释放按钮”(Release button) 
中，选择所需的画面或模板按钮。 

说明

为此，还可从组中选择按钮。 但是，面板的按钮不可用。 
所选按钮还可显示为不可见状态。 按下已锁定的操作员控件时，该按钮将在运行系统中

突出显示。 
如果画面以模板为基础且已在该模板中定义释放按钮，则该按钮将自动成为画面的释放按
钮。  

只有在操作员同时按下一个已组态的释放按钮时，才能在运行系统中操作已锁定的操作员控

件。  

Sm@rtServer/Client 模式的限制

多点触控服务器和单点触控客户端

单点触控客户端设备既不支持通过两个或多个手指触控操作，也不支持多点触控功能。 不
能使用多点触控 Sm@rtServer 的手势操作单点触控客户端。 
单点触控手势与 WinCC V12 中使用的方法相同。  

单点触控服务器和多点触控客户端

单点触控服务器设备不支持通过两个或多个手指触控操作，也不支持多点触控功能。 不能

使用单点触控 Sm@rtServer 的手势操作多点触控客户端。 
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单点触控手势与 WinCC V12 中使用的方法相同。  

16.3.14.3 键操作

键操作概述

简介

使用 HMI 设备的按键操作 HMI 设备的控制面板/启动中心或设备上运行的项目。 所提供的控

制键和功能键具体取决于设备。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

控制键和快捷键

简介     
以下表格列出了可用于操作项目的控制键。 

说明

控制键的可用性取决于所使用的 HMI 设备。 

可通过键或快捷键触发键盘 HMI 设备的功能。使用快捷键时，需首先按住第一个键。然后

再按下另一个键。 

在画面中导航

键或快捷键 功能 说明

  制表键       根据 tab 顺序选择下一个操作元素

制表键 根据 tab 顺序选择上一个操作元素

  光标键     选择紧邻当前画面对象并位于该对象

上方、下方、左侧或右侧的一个操作

元素

浏览操作元素
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操作元素的操作     

键或快捷键 功能 说明

  ENTER 键       • 控制按钮。

• 应用并结束输入

• 打开选择列表

• 切换输入字段内的字符模式和标

准模式

在字符模式下选择单个字符。在

此模式下，可使用光标键在字符

集内滚动。     

 
定位光标 将光标定位在一个操作元素内，例如 

I/O 域中

  删除字符       删除当前光标位置左侧的字符

  删除字符     删除紧在当前光标位置右侧的字符

  取消       • 删除一个值的输入字符，恢复原

始值

• 关闭激活的对话框。

滚动到起始页 滚动到列表起始页

  回滚         将列表回滚至前一页

滚动到末尾页 滚动到列表尾页。

  向上滚动         将列表向上滚动一页

打开选择列表     打开选择列表

接受值 接受在选择列表中选择的值，且不关

闭列表
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输入快捷键

键 功能 用途

切换（数字/字母）   从数字布局切换到字母布局

• 没有 LED 点亮：

启用数字布局。按一次该键将切换到字母

布局。

• 右侧或左侧 LED 点亮：

启用左侧或右侧字母布局。 
每次按下该键时，系统在左侧字母布局、右侧

字母布局和数字布局之间切换。       
Shift
（大写/小写）   

用于快捷键，例如切换到大写字母

切换到其它键盘布局 某些键的左下角包含蓝色特殊字符，例如百分

号“%”。要输入这些字符，请同时按下相关键

和左侧显示的特殊字符键。

常规控制功能   用于快捷键，例如浏览趋势视图

常规控制功能   用于快捷键，例如用于“监控表”(Watch 
table) 画面对象

确认报警

键 功能 用途

确认     确认当前显示的报警或报警组中的所有报警

只要未确认的报警处于激活状态，LED 就一直

点亮。   

显示信息文本     

键 功能 说明

显示信息文本     针对选定的对象（例如报警或 I/O 域），打开

一个窗口并显示组态的相关信息文本

如果针对选定的对象显示信息文本，则 LED 点
亮。 

键或快捷键

编译和加载

16.3 运行系统高级版和面板

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2399



功能键

功能键（F1、F2、F3 等）的分配在组态过程中定义。 

采用全局功能分配的功能键

无论显示什么画面，全局分配的功能键都将始终触发 HMI 设备或 PLC 上的同一动作。 例如，

激活画面或关闭报警窗口就属于这类动作。

采用局部功能分配的功能键

采用局部功能分配方式的功能键与画面相关，因此，仅在活动画面中才生效。

采用局部分配方式分配给功能键的功能会随着画面的不同而发生变化。

在一个画面中，一个功能键只能对应一个函数分配，全局函数或局部函数皆可。项目计划者

指定分配的优先级。

操作功能键

说明

在画面切换后操作功能键

如果在画面切换之后按下一个功能键，则在完全显示新画面之前可能会触发新画面中的相关

功能。

直接键（高级版）

简介

HMI 设备上的直接键用于设置 SIMATIC S7 I/O 区域中的位。 
可以利用直接键执行短响应时间的操作，举例来说，步进模式便有这种要求。 

说明

当 HMI 设备处于“离线”模式下时，直接键仍处于激活状态。 

说明

如果在正在运行的项目中操作具有直接键功能的功能键，则将始终执行直接键功能，而与当

前画面内容无关。
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说明

仅当存在通过 PROFIBUS DP 或 PROFINET IO 的连接时，才能使用直接键。

直接键会额外增加 HMI 设备的基本负载。

直接键

可将下列对象组态为直接键： 
• 按钮

• 功能键

如果通过触摸操作与 HMI 设备进行交互，则还可以定义映像数。 这样，项目工程师即可基

于特定的映像来组态直接键。

有关组态直接键的附加信息，请参见“WinCC 通信”。 

移动面板上的操作员控件

移动面板上的操作员控件

根据移动面板的类型，可提供以下操作员控制：

• 功能键

功能键的数量和布局取决于所选的设备类型。 相应的功能将根据具体项目进行分配。

• 手轮（可选）

手轮可持续不停转动，没有零点位置。 在正在运行的项目中，可通过手轮输入增量值。

• 按键开关（可选）

按键开关支持锁定功能，可通过 HMI 设备触发该功能。

• 指示灯按钮

指示灯按钮的功能视具体运行的项目而定。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明以及设备文档。
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16.3.14.4 在画面中导航 (BS)

简介

在 HMI 设备的显示画面中可进行以下导航：

• 在组态的画面对象之间导航

• 在画面对象内导航

当选择一个复杂画面对象时，光标焦点会切换到该画面对象并遵循该处的 tab 顺序。

• 在画面对象的表格中导航

步骤

• 若要按指定的 tab 顺序进行导航，请按 <TAB> 键。

• 若要在操作员控件之间自由导航，请按下光标键。

根据具体 HMI 设备的组态，还可使用功能键或快捷键进行导航。

使用触摸屏或鼠标对 HMI 设备进行操作时，可通过触发所需动作进行间接导航。为此，可

触摸或单击相应的操作员控件。

结果

操作员控件将按照选定的顺序获取光标焦点。您可以在选定的操作员控件上触发动作。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.3.14.5 触发一个动作

简介

在操作员控件上触发一个动作可能具有以下意义：

• 执行一个命令。

示例： 单击一个按钮可触发脚本或执行预定义的功能。

• 启用一个对象。

示例： 要输入一个值，可通过 <Enter> 键选择一个表格单元格。
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要求

• 已导航到要触发动作的相关操作员控件。

• 光标焦点位于该操作员控件上。

步骤

• 按下 <Enter>。
或者

• 在触摸屏上触摸一次或快速触碰两次操作员控件。

或者

• 使用鼠标单击或双击该操作员控件。

结果

可能得到以下结果：

• 执行请求的命令。

• 屏幕键盘打开并且/或者光标在操作员控件的输入区域闪烁。

• 所需元素已选定并可移动。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.3.14.6 输入值

简介

根据输入格式，可在输入字段中输入数字或字母数字值。 
根据现有的硬件，可通过屏幕键盘、HMI 设备的控制键或外部键盘输入这些值。

要求

• 对象是输入字段或表格字段。

• 该操作员控件已启用。
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输入值

1. 输入所需值。

2. 要确认输入值并退出字段，请按 <Enter> 键。

3. 要放弃输入值并退出字段，请按 <Esc> 键。

结果

已输入或放弃一个值。 根据需要导航到下一个操作员控件。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.3.14.7 移动操作员控件

简介

在运行系统中，可使用鼠标或触摸屏移动画面对象的可移动式操作员控件，例如滑块或滚动

条。 使用键盘进行的操作将在下文进行介绍。

要求

• 已选择可移动式操作员控件。

步骤 
• 要移动操作员控件，请根据操作元素按照以下方式进行操作：

– 触摸屏的标准操作： 按下光标键。

– 键盘设备的标准操作： 按下 <SHIFT> 和光标键。

– 开关： 按下 <ENTER>
– 滑块： 按下 <PgUp> 或 <PgDn> 

1. 要完成移动，请导航到另一画面对象或操作员控件。

滑块相关步骤

1. 要移动操作员控件，请按下光标键。

2. 要完成移动，请导航到另一画面对象或操作员控件。
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结果

可移动式操作员控件的位置和画面对象中的显示内容已更改。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.3.14.8 显示信息文本

简介    
根据组态，附加信息和操作说明可作为信息文本提供。信息文本将分配给操作元素、报警或

已打开的画面。I/O 域的信息文本可能包含有关待输入的值的信息等内容。 
作为 HMI 设备 <Help> 键的替代方案，可针对输入对象使用屏幕键盘的 <Help> 键。 

要求

• 已为操作元素、画面或报警组态信息文本。

调用信息文本

1. 启用所需的操作元素。

2. 按下 HMI 设备的 <Help> 键。
显示该操作元素的信息文本。 

如果通过触摸屏操作输入对象，则屏幕键盘将打开。如果显示 <Help> 键，则表示已为操作

元素或当前画面组态信息文本。

如果所选画面对象没有信息文本，则显示当前画面的信息文本（如果已组态）。

对于较长的信息文本，可使用滚动条。 
根据具体组态，还可以通过组态的操作元素检索信息文本。 

切换信息文本

• 要切换操作元素和画面的信息文本，需启用信息文本窗口。

隐藏信息文本

• 要隐藏信息文本，请按 <Esc> 键或再次按 <Help> 键。 
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16.3.14.9 切换运行系统语言

简介    
HMI 设备支持多语言项目。 已组态用于更改 HMI 设备运行系统语言设置的操作元素。 
项目启动时使用的语言总是上一个会话中设置的语言。

要求

• HMI 设备上具有项目所需的语言。

• 语言切换功能已链接到一个操作元素，例如一个按钮。

选择语言

可以随时更改项目语言。 切换语言之后，语言特定的对象将立即以新语言显示在画面中。

运行系统的语言可通过以下方式进行切换：

• 使用所组态的操作元素从列表中的一种语言切换到另一种语言。

• 使用所组态的操作元素直接设置所需语言。

16.3.14.10 WebKit 引擎的 Web 浏览器：概述 (Panels, Comfort Panels)

简介

在“HTML 浏览器”对象中，通过 RT Advanced 中的选项可以在两个 Web 浏览器类型之间进

行选择。在巡视窗口的“属性 > 属性 > 常规 > HTML 浏览器类型”(Properties > Properties > 
General > HTML browser type) 下指定 Web 浏览器的类型。 
只有 WebKit 引擎的 Web 浏览器在面板上可用。

基于 WebKit 引擎的 Web 浏览器不支持 Active X。

HTML5 功能 
WebKit 引擎的 Web 浏览器完全或部分支持以下 HTML5 标准功能：

• 解析规则

• 元素

• 表单和字段
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• 输出

• 通信

• 用户交互

• 性能

• 安全性

• 历史记录和导航

• 2D 图形

• 内存

• 动画

• Web 应用

• 存储器

• 文件和文件系统

说明

WebKit 引擎的 Web 浏览器中不支持微数据、输入、点对点、位置和方向、视频、音频、响

应图像、3D 图形、数据流和 Web 组件。

下表详细显示 WebKit 引擎的 Web 浏览器中 HTML5 功能的可用性：

解析规则 可用

<!DOCTYPE html>触发标准模式 可用

HTML5 分词器 可用

HTML5 树构建 可用

解析内联 SVG 可用

解析内联 MathML 可用

元素 可用

嵌入式不可见数据 可用

新元素或修改的元素  
部分元素 可用

将同属的内容元素分组 部分可用
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元素 可用

文字等级的语义元素 部分可用

交互元素 部分可用

全局属性和方法  
隐藏的属性 可用

插入动态标记 可用

表单和字段 可用

字段类型  
type = text 可用

type = search 可用

type = tel 可用

type = URL 可用

type = email 可用

type = date 不可用

type = month 不可用

type = week 不可用

type = time 不可用

type = datetime 不可用

type = datetime-local 不可用

type = number 可用

type = range 可用

type = color 可用

type = checkbox 可用

type = image 可用

type = file 可用

textarea 可用

select 可用

fieldset 可用

datalist 可用

keygen 可用
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表单和字段 可用

output 可用

progress 可用

meter 可用

字段  
字段验证 可用

表单和控件分配 可用

其他属性 可用

CSS 扇区 可用

事件 可用

表单  
表单验证 可用

输出 可用

全屏支持 不可用

Web 通知 可用

通信 可用

服务器发送事件 可用

Web 信标 不可用

XML HttpRequest 等级 2  
文件上传 可用

响应类型 可用

WebSocket  
基本 Socket 通信 可用

ArrayBuffer 和 Blob 可用

用户交互 可用

拖放功能  
属性 可用
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用户交互 可用

事件 可用

编辑 HTML  
编辑元素 可用

编辑文档 可用

CSS 扇区 不可用

API 可用

剪贴板  
API 和事件的剪贴板 不可用

拼写检查  
拼写属性 可用

性能 可用

本地二进制数据 可用

工作者  
Web 工作者 可用

共享的工作者 可用

安全性 可用

Web 密码学 API 不可用

内容安全策略 1.0 可用

内容安全策略 1.1 不可用

跨来源资源共享 可用

跨文档消息发送 可用

内嵌框架  
沙箱内嵌框架 可用

无缝内嵌框架 可用

带内联内容的内嵌框架 可用
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历史记录和导航 可用

会话历史记录 可用

2D 图形 可用

Canvas 2D 图形 可用

2D 基元  
图形中的文本输入 可用

图形中的路径输入 不可用

在图形中绘制椭圆 不可用

在图形中绘制虚线 可用

系统对焦环 不可用

函数  
点击测试 不可用

光圈模式 不可用

图像导出的格式  
PNG 可用

JPEG 可用

JPEG-XR 不可用

WebP 不可用

动画 可用

window.requestAnimationFrame 可用

Web 应用 可用

离线资源  
应用缓存 可用

服务工作者 不可用

内容和方案处理程序 不可用
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存储器 可用

键值存储  
会话存储器 可用

本地存储 不可用

数据库存储  
IndexedDB 不可用

Blob 对象存储 不可用

ArrayBuffer 对象存储 不可用

Web SQL 数据库 可用

文件和文件系统 可用

读取文件  
读取文件的基本支持 可用

从文件创建 blob 可用

从 blob 创建数据 URL 可用

从 blob 创建 ArrayBuffer 可用

从 blob 创建数据 blob URL 可用

访问文件系统  
API 文件系统 不可用

文件 API：文件夹和系统 不可用

更多功能 可用

样式  
样式项 不可用

脚本  
异步脚本执行 可用

在运行系统中发出脚本错误信号 可用

脚本执行的事件 不可用

基础 64 编码和解码 可用

编译和加载
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更多功能 可用

JSON 编码和解码 可用

URL API 可用

MutationObserver “可用”（预选）

承诺 不可用

页面可见性 “可用”（预选）

文本选择 可用

滚动（滚动到视图） 可用

参见

HTML 浏览器 (页 421)

16.3.15 通过手持光学阅读器读入条形码

简介

使用光学手持式读码器，可采用光学方式识别组件、机器和其它对象，以及直接将其输入到 
HMI 设备的多个操作元素中。

光学手持式读码设备可读取二维数据矩阵码、一维条形码和邮政条形码。

支持以下光学手持式读码器：

• SIMATIC MV320
• SIMATIC MV340
有关组态时的设置和指令模板，请参见光学手持式读码器手册。 

说明

光学手持式读码器连接至 HMI 设备的 USB 端口。一次只能有一个设备使用 USB 端口。因此，

无法同时使用 USB 键盘和光学手持式读码器或两个光学读码器。
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说明

将光学读码器连接至组态 PC 时，请确保 USB 端口能为读码器提供足够的电源。

步骤

使用连接的光学手持式读码器读取对象的标记。在运行期间具有焦点的 HMI 设备的对象中

输入相应值。 
读入该值后，使用 Enter 键或之前在光学手持式读码器设置中组态的“后  - Enter”(Suffix 
- Enter) 确认该值。

基本面板、精智面板、移动面板和 RT Advanced
以下对象支持通过光学手持式读码器进行输入：

对象 输入的先决条件

I/O 域
日期/时间域

选择了相应的数据类型。

相应地组态了对象和变量长度。

光标焦点位于该操作员元素上。

配方视图 光标焦点位于配方数据记录上。

用户视图 登录对话框打开。

光标焦点位于用户名或密码上。

HTML 浏览器 光标焦点位于该操作员元素上。

支持键盘输入的运行系统对话框 对话框已打开，光标焦点位于相应的输入字段上。

精智面板、移动面板和 RT Advanced
以下对象支持通过光学手持式读码器进行输入：

对象 输入的先决条件

Sm@rtClient 视图 已为 Sm@tClient 组态了写访问。

光标焦点位于该操作员元素上。

文件浏览器 光标焦点位于“文件路径”(File path) 字段上。

监控表 光标焦点位于“控制值”(Control value) 输入字段上。
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对象 输入的先决条件

PDF 视图 光标焦点位于搜索字段上。

SINUMERIK NC 操作员显示 光标焦点位于该操作员元素上。

结果

代码已被读取并输入到相应的输入字段中。 

16.3.16 HMI 设备上的信息安全

16.3.16.1 签名基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

概述

HMI 设备软件、运行系统和设备选件通过签名防止数据篡改。基于 ProSave 的设备选件也提

高签名确保信息安全。

HMI 设备签名

加载 HMI 设备软件时，系统将检查 HMI 设备签名的有效性。如果 HMI 设备签名无效，则系

统将取消 HMI 设备软件的加载并输出一条错误消息。  
运行系统和设备选件的签名

在签名检查过程中，如果发现签名无效，则输出一条错误消息。同时在 ProSave 中，输出一

条错误消息指明签名无效。 

说明

要在加载 HMI 设备软件或选件时无需检查签名（V14 之前版本），则需关闭签名检查功能。 

有关详细信息，请参见 关闭签名检查功能 (页 2416)。

参见

关闭签名检查功能 (页 2416)
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16.3.16.2 下载第三方插件 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

基本知识

由于缺少签名，默认情况下不允许下载第三方插件。如果一定要下载第三方插件，必须禁用

下载时的签名检查。 
有关详细信息，请参见 关闭签名检查功能 (页 2416)。

说明

建议用户在下载插件后再次激活签名检查。

参见

关闭签名检查功能 (页 2416)

16.3.16.3 关闭签名检查功能 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

操作步骤

1. 在 HMI 设备的控制面板上，按下“传送”(Transfer) 两次。
“传送设置”(Transfer Settings) 对话框随即打开。
系统默认启用“验证签名”(Validate signatures) 选项。

说明

如果要将旧版本的 WinCC 项目加载到 HMI 设备中，则需要检查该设置对签名进行检查。

2. 要允许加载 HMI 设备软件或从第三方提供商下载可信软件而无需签名，则需禁用“验证签
名”(Validate signatures) 选项。

参见

下载第三方插件 (页 2416)
签名基本知识 (页 2415)
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16.4 Runtime Professional

16.4.1 运行系统设置

16.4.1.1 运行系统软件中的设置

简介

要编辑 HMI 设备的运行系统设置，请在项目树中选择 HMI 设备下的“运行系统设置”(Runtime 
settings)。 

说明

设备相关性 
运行系统设置中可供选择的选项取决于具体的 HMI 设备。

概述

可以在运行系统设置中组态项目不同区域的选项：

• 在运行系统中显示

– 起始画面

– 菜单和工具栏

– 独立画面窗口

– 设计

– 窗口属性 
– 颜色和闪烁的位选择

– 画面缓冲区 
– 项目图形

• 运行系统中的脚本

– 即使脚本错误也启动

– SmartTags 的数值来源

– “使用设备设置”的 C 脚本语言

• 编译项目的方式

– 在画面中，不选择已删除的 HMI 变量：如果禁用，则在画面中删除 HMI 变量后，编

译时将输出一条警告消息。 
– 隐藏 WebUX 警告

编译和加载
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• 启动顺序

使用启动顺序来指定项目激活时将启动的应用程序。

• 运行系统中的操作

– 窗口控制器

– 运行系统在线帮助的可用性

– 屏幕键盘

– 键盘布局和键盘快捷键

– 光标控制

– 缩放功能

• 报警

– 显示抑制的持续时间

– 电源故障后的报警列表条目

– OPC 报警和事件

– 控制器报警

• 记录

– 更新周期

– 日志段的属性

• WinCC OPC 服务器组态

• 用户管理

– 动态登录

– SIMATIC Logon
• 语言和字体

– 可用的运行系统语言

– 单语言对象的运行系统语言

– 语言切换顺序

– 默认字体

– 菜单的字符集

• Web 访问

– 外观

– 服务器利用

– 本地用户组

– 事件视图中的报警

– 许可证

有关运行系统设置的更多信息，请参见“WebNavigator”、"WebUX" 和“DataMonitoring”选
项的在线帮助。
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• PLC 和 HMI 变量的同步设置 
• 冗余

– 冗余服务器和伙伴

– 客户端切换

– 同步的故障时间

– 日志和报警同步 
– 配方

有关冗余服务器组态的更多信息，请参见在线帮助的“冗余”选项。

• Process Historian
– 服务器选择

– 缓冲区路径

有关运行系统设置的更多信息，请参见在线帮助的“Process Historian 和 Information 
Server”选项。

参见

组态运行系统中的显示（专业版） (页 2419)
设置启动顺序 (页 2430)
设置显示抑制超时 (页 939)
用户管理的设置 (页 1436)
同步设置 (页 596)
组态运行系统中的操作 (页 2422)
使用日志 (页 1125)
管理语言 (页 2163)

16.4.1.2 组态运行系统中的显示（专业版）

简介

在运行系统设置中可指定起始画面、独立的画面窗口、菜单和工具栏等元素的显示方式。

要编辑 HMI 设备的运行系统设置，请在项目树中选择 HMI 设备下的“运行系统设置”(Runtime 
settings)。可供选择的选项取决于具体的 HMI 设备。
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起始画面设置

起始画面是运行系统启动后所显示的初始画面。选择画面时，将根据 HMI 设备自动调整该

画面的分辨率。起始画面在 HMI 设备运行系统设置的“常规 > 设置”(General > Settings) 下
指定。

更多信息，请参见 WinCC 在线帮助的“定义项目的起始画面”部分。

运行系统设置中的设计设置

在“常规 > 设置”(General > Settings) 下，指定 HMI 设备是使用项目的默认设计还是使用其

它预定义设计。更多详细信息，请参见“使用设计”部分。

Windows 控制面板中的设计设置

在 Windows 的系统设置中，为组态 PC 和运行系统 PC 选择“Windows 7”设计。使用该设置

确保运行系统中的对话框以及屏幕键盘正确显示。

菜单和工具栏设置

在“画面管理”(Screen management) 下，可组态“菜单和工具栏”(Menus and Toolbars) 编
辑器中的用户自定义菜单和工具栏。

对于菜单和工具栏，可进行以下设置：

• 文本

• 图形

• 数据：这些数据将作为用户数据传递到相应函数。

对于工具栏，还可提供以下设置选项：

• 按钮类型：指定按钮是仅包含图形，还是仅包含文本，或是二者都有。

• 画面大小

• 透明颜色：指定在选定画面中显示为透明的颜色值。

有关此主题的更多信息，请参见 WinCC 在线帮助的“使用菜单和工具栏概述”部分。

独立画面窗口的设置

如果启用“常规 > 独立画面窗口”(General > Independent screen windows) 下的“隐藏主窗

口”(Hide main window) 选项，则指定了运行系统在后台运行。运行系统窗口处于隐藏状态，

在任务栏中也不可见。
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画面设置

在“画面”(Screens) 下更改运行系统窗口的设置，并指定如何使用其它功能。

子菜单“画面 > 常规”(Screens > General) 可用于进行常规设置。常规设置包括：

• 在运行系统中启用背景效果

• 在运行系统中对画面对象使用阴影

• 在运行系统中使用 WinCC Classic 设计

• 外观的位选择

在菜单“画面 > 画面缓冲区”(Screens > Screen buffer) 中，可通过“画面数”(Number of 
screens) 定义要缓冲的画面数量。保存在画面缓冲区中的画面可通过画面导航键显示出来。

子菜单“画面 > 窗口特性”(Screens > Window behavior) 通过运行系统窗口为用户提供选项，

其中的设置选项如下：

• 显示标题

• 显示边框

• 大化和 小化

说明

同时激活“ 大化”(Maximize) 或“ 小化”(Minimize) 属性可激活“标题”(Title) 属性。

• 全屏显示

说明

全屏显示不包括“标题”(Title)、“边框”(Border)、“ 大化”(Maximize)、“ 小

化”(Minimize) 和“状态栏”(Status bar) 选项。

• 显示滑块

• 显示状态栏

• 调整画面

图形设置

在“图形设置 > 已加载的项目图形”(Graphic settings > Loaded project graphics) 下，可指定

要将项目图形中的哪些图形下载到 HMI 设备。 
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16.4.1.3 组态运行系统中的操作

组态运行系统中的操作（专业版）

简介       
系统提供了大量函数，可使用这些函数在运行系统中进行操作。对于其中的部分函数，还可

定义特定的快捷键。

Windows 控制键

这些快捷键更改会在系统重启之后激活。

切换窗口

此快捷键用于在多个画面窗口之间进行导航，这些画面窗口均在主画面中组态。无论何时激

活快捷键，都将激活下一个画面窗口以便操作。

说明

<DEL> 和 <HOME> 键不能用作快捷键。

使帮助在运行系统中可用

在“运行系统设置 > 常规”(Runtime settings > General) 下，可指定在线帮助在运行系统中

可用。为此，可启用“使帮助在运行系统中可用”(Make help available in Runtime) 选项。

运行系统中的部分对象具有在线帮助系统。对于在线帮助的调用可集中禁用。借此便可防止

在运行系统中访问硬盘中的在线帮助。

防止访问运行系统中的窗口

要防止用户通过快捷菜单（如，<Ctrl>+<Alt>+<Del>）访问该 Windows 用户界面，需激活

“运行系统设置 > 键盘 > 操作系统的键盘命令”(Runtime settings > Keyboard > Keyboard 
commands of the operating system) 中的“禁用键盘命令”(Disable keyboard commands) 功
能。此外，还需在 Windows 中禁用设置“将任务栏保持在其它窗口的顶部”(Keep taskbar on 
top of other windows)。
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使用屏幕键盘

如果启用了“常规”(General) 下的“使用屏幕键盘”(Use screen keyboard) 选项，则运行系统

中将显示屏幕键盘。

要在运行系统中输入数据，屏幕键盘将显示在画面中。操作员可通过鼠标按下各个键，也可

直接通过触摸屏点击各个键。

说明

屏幕键盘并非适用于所有 HMI 设备。

禁用键盘命令

可激活 Windows 屏幕键盘不支持“禁用键盘命令”功能。还可以使用 WinCC Runtime 
Professional 提供的屏幕键盘。

即使脚本有错误也仍启动

通过“即使脚本错误也启动”(Start even with corrupt scripts) 选项，可指定项目中即使函数

损坏，Runtime Professional  仍将启动。

加载名称

在“常规”(General) 下，可使用“加载名称”(Load names) 选项指定要将对象的名称信息随

对象一同加载。

如果该复选框已激活，则对象的名称信息将传送到 HMI 设备。

如果该复选框已禁用，则将仅向 HMI 设备传送编码的地址信息，而不会传送对象的名称信息。

如果要在脚本中使用对象名称对对象进行寻址，则需要传送对象名称信息。在调试程序中测

试脚本时，通过显示对象名称，代码将变得更容易理解。

隐藏主窗口

“画面窗口”(Screen window) 对象用于在当前画面中显示项目中的其它画面。“隐藏主窗

口”(Hide main window) 功能可在“常规 > 独立画面窗口”(General > Independent screen 
windows) 下找到。借助此选项，可指定运行系统在后台运行。运行系统窗口处于隐藏状态，

在任务栏中也不可见。
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选择键盘布局（专业版）

简介            
可以定义各种用于操作项目的快捷键。 快捷键可代替鼠标。

• 操作系统的键盘命令

在“操作系统的键盘命令”(Keyboard commands of the operating system) 中，指定是否

可以使用键盘快捷方式访问操作系统。

• 操作键

– “登录”将打开一个窗口，用于运行系统中的用户登录。

– “注销”将打开一个窗口，用于运行系统中的用户注销。

– “硬拷贝”将打开一个对话框，用于在运行系统中打印画面。

• Windows 控制键

在“Windows 控制键”(Windows control keys) 区域中，确定是否在运行系统中使用指定的

键盘快捷方式激活下一个画面窗口。

• 画面导航键

– “前进”(Forward) 将以组态的画面顺序移至下一个画面。

– “后退”(Back) 将以组态的画面顺序移至上一个画面。

– “存储画面”(Store screen) 可保存当前显示的画面。

– “重新调用画面”(Recall screen) 将打开上一次保存的画面。

– “起始画面”(Start screen) 将打开起始画面。

• Tab 顺序对应的键

– “Tab 顺序模式”(Tab sequence mode) 可更改光标模式。

– “活动对象的焦点显示”(Focus display of active object) 可激活运行系统光标。

• 光标控制键

– “在运行系统中启用热键”(Enable hotkeys in Runtime) 可在运行系统中激活光标控制的

快捷键。

– “向上”(Up) 可使光标向上移动。

– “向下”(Down) 可使光标向下移动。

– “向左”(Left) 可使光标向左移动。

– “向右”(Right) 可使光标向右移动。

要求

“运行系统设置”编辑器已打开。
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步骤

按照以下步骤设置快捷键：

1. 单击“运行系统设置 > 键盘”(Runtime settings > Keyboard)。
2. 例如，在“操作键”(Action keys) 区域中选择所需操作。

3. 打开下拉列表。
用于定义快捷键的对话框随即打开。

4. 定义所需的快捷键。

5. 接受设置。
用于指定快捷键的对话框自行关闭。

组态用于操作和画面导航的快捷键

简介

即使在鼠标控制不可用的情况下，也可以对画面进行操作。 为所需的操作功能定义相应的

快捷键。 操作员可通过操作快捷键调用特定功能。 
运行系统中针对无鼠标操作的 重要快捷键均在“运行系统设置 > 键盘”(Runtime settings 
> Keyboard) 编辑器中定义。
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步骤

按照以下步骤设置操作员快捷键：

1. 在所选功能的输入字段中单击。

2. 单击选择列表中的按钮。 用于定义快捷键的对话框随即打开。

3. 定义所需的快捷键。

4. 单击按钮关闭该对话框。

也可以定义功能键 <F1> 至 <F12> 之一来替代快捷键。

说明

功能键 F12 不能组态为系统热键。

Windows 控制键

这些快捷键更改会在系统重启之后激活。

切换窗口

此热键用于在多个画面窗口之间进行导航，这些画面窗口均在主画面中组态。 无论何时按

下热键，都将激活下一个画面窗口以便操作。

说明

<DEL> 和 <HOME> 键不能用作热键。

画面导航键

多数 Internet 浏览器的“向前”(Forward) 和“向后”(Back) 按钮允许在 近调用的 Internet 页
面之间进行导航。 WinCC 中采用了类似的技术，可在各个过程画面之间进行导航。

在“画面选择”(Screen selection) 对话框中组态相应的快捷键，以便在运行系统中进行画面

导航。 调用画面后，会将其记录在临时列表中。 可使用“向前”(Forward) 和“向后”(Back) 
功能逐页浏览该列表，例如再次调用 近的五个画面。 该列表中的 大有效条目数在字段

编译和加载

16.4 Runtime Professional

可视化过程

2426 系统手册, 11/2022, 在线文档



“画面选择缓冲区”(Screen selection buffer) 中设置。 如果超出该数字，则调用新画面后将

替换 旧的条目。

说明

如果将“画面选择缓冲区”(Screen selection buffer) 设置为默认值，则该列表 多可记录 30 
个画面调用。 通常都没有必要大幅度地增加该数值，因为只能一步步进行切换。 使用面板

即可实现更有效的画面导航。

组态光标控制（专业版）

简介        
在对象为表格式布局的画面中，可以使用定义的光标控制功能而不使用鼠标来组态对象浏览。

光标控制快捷键在“运行系统设置 > 键盘”(Runtime settings > Keyboard) 编辑器中定义。光

标在表格中的响应方式在“画面 > 表格中光标的响应”(Screens > Cursor response in tables) 
下指定。

步骤

按照以下步骤设置操作员快捷键：

1. 在所选功能的输入字段中单击。

2. 打开下拉列表。
用于定义快捷键的对话框随即打开。

3. 定义所需的快捷键。

4. 接受设置。
用于指定快捷键的对话框自行关闭。

也可以定义功能键 <F1> 至 <F12> 之一来替代快捷键。
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激活缩放功能（专业版）

简介     
有三种技术支持在运行系统中进行缩放：

• 整理

可以显示和隐藏层及其嵌套对象。

有关详细信息，请参见“对象的动态可视化 (页 238)”。
• 扩展缩放

可使用鼠标滚轮放大或缩小运行系统的画面视图。出于此目的，可按住 <CTRL> 并按所需

方向滚动鼠标滚轮。

• 平移

如果画面的缩放系数会导致显示的画面带有滚动条，则可在文档内移动画面详细内容。在

单击鼠标滚轮之后，将出现一个浏览十字准线。移动鼠标指针，朝期望的方向滚动。鼠

标指针和浏览十字准线之间的距离确定了滚动速度。再次单击可取消平移。

要求

• Logitech 鼠标或 Microsoft Intellimouse 的驱动程序

• 鼠标滚轮必须设置为“自动滚动”模式。

• “运行系统设置”编辑器已打开。
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启用缩放功能

1. 单击“画面”(Screens)。
2. 禁用“整理”(Declutter) 和“扩展缩放”(Extended zoom)。

如果激活“整理”(Declutter) 和“扩展缩放”(Extended zoom)，这些功能将被禁用。

组态画面特定的扩展缩放功能

可以针对特定画面启用/禁用“扩展缩放”(Extended Zoom) 功能。在画面巡视窗口的“属性 > 
属性 > 其它”(Properties > Properties > Miscellaneous) 中进行相应设置。

参见

对象可见性动态化 (页 238)
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16.4.1.4 设置启动顺序

简介       
激活项目时，将装载附加程序模块以执行运行系统。 
选择“WinCC Runtime 的启动顺序”(Start sequence of WinCC Runtime) 来指定项目激活时将

启动的应用程序。 默认情况下，始终启动并启用“运行系统中的图形”(Graphics in Runtime)。
仅启动运行系统所需的应用程序，以获得高性能等级。 

步骤

按照以下步骤操作以设置启动列表：

1. 打开“运行系统设置 > 服务”(Runtime settings > Services) 编辑器。

2. 通过激活“在运行系统中启用帮助”(Enable help in Runtime) 来在运行系统中显示在线帮助。

3. 在“WinCC Runtime 的启动顺序”(Start sequence of WinCC Runtime) 区域中选择要在运行系统
启动时装载的应用程序。

4. 通过单击“附加的任务/应用程序”(Additional tasks/application) 中的表格行，可以在运行系统
启动时装载附加的任务或应用程序。
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5. 输入附加任务或应用程序的名称。 指定工作目录。

6. 如果选中“项目目录”(Project directory) 列中的复选框，相应的项目文件夹将用作工作目录。

7. 如果清除“项目目录”(Project directory) 列中的复选框，请使用“查找”(Find) 按钮来指定“工
作目录”(Working directory) 列中的文件夹。

8. 指定所有必要参数。

9. 在“窗口样式”(Window style) 列中指定任务或应用程序启动时的大小，例如 小化、 大化
或标准大小。 

16.4.1.5 激活时间同步 (RT Professional)

简介

要使整个工厂的时间都相同，可以使用时间同步来同步各种工厂组件的时间。WinCC 以主-从
模式进行时间同步。 
必须有一个系统组件作为时钟，才能使工厂的所有组件以相同时间运行。作为时钟的组件称

为时间主站。接收时间的组件作为时间从站。

时间主站可以是一台计算机，也可以是一个外部时钟，如 SICLOCK。该主站将时间信号传送

到其它组件。网络中只能有一个时间主站作为激活时钟。 
要防止时间同步失败，可以将两个组件组态为时间主站。只要活动的时间主站传送时间帧，

冗余时间主站就是时间从站。

时间从站通过总线接收时间主站传送的时间信号，从而同步其自身时间。 

运行系统中的时间同步

在计算机的启动顺序中针对以下事件输入计算机时间同步：

• 组态时间同步后

说明

在运行系统中，时间同步会在激活几分钟后开始生效。如果在启动期间需要精确的时间同步，

可在激活运行系统前同步本地 PC 时钟。例如，如果想要在启动期间收到按时间顺序排列的

过程控制信息，则可以进行上述操作。
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激活时间同步

按照以下步骤操作以激活时间同步：

1. 在项目浏览的快捷菜单中选择运行系统的“属性”(Properties) 命令，然后选择“时间同步 > 常
规”(Time synchronization > General)。

2. 在“同步”(Synchronization) 下激活“激活时间同步”(Activate time synchronization)。

3. 在“时间信息”(Time information) 下选择一个时间源，例如“无外部时间源”(No external 
source)。

4. 指定时间主站传送时间消息帧的频率。
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通过终端总线同步

按照以下步骤操作以通过终端总线同步时间：

1. 在项目浏览的快捷菜单中选择运行系统的“属性”(Properties) 命令，然后选择“时间同步 > 通
过终端总线”(Time synchronization > Via terminal bus)。

2. 在“同步”(Synchronization) 下激活“激活”(Activate) 复选框。

3. 如果还想要同步冗余组件，请激活“同步冗余伙伴”(Synchronize redundant partners) 复选框。

4. 在“服务器 1”(Server 1) 下，选择 HMI 设备作为时间从站接收的时间消息帧所来自的服务器。

5. 单击“确定”(OK) 或通过系统总线组态同步。
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通过系统总线同步

按照以下步骤操作以通过系统总线同步时间：

1. 在项目浏览的快捷菜单中选择运行系统的“属性”(Properties) 命令，然后选择“时间同步 > 通
过系统总线”(Time synchronization > Via system bus)。

2. 在“同步”(Synchronization) 下激活“激活”(Activate) 复选框。

3. 激活“显示接入点的符号名称”(Show symbolic names of access points) 复选框。 

说明

如果从其它计算机组态时间同步，则安装的接入点为未知。符号名称会显示，但是，在

运行系统启动时将分配为接入点的物理名称。

4. 在“接入点 1”(Access point 1) 下，选择一个接入点并为其分配主站或从站的角色。
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5. 在以下情况下还应选择第二个接入点：

– 如果要使用冗余设备。

– 如果要通过“网桥”同步两个系统总线。

– 如果要同步两个作为主站的系统总线。

6. 也为此接入点分配主站或从站的角色。这些角色的组合定义了下表中所示的响应。

接入点 1 接入点 2 特性

从站 从站 设备始终用作时间从站。

主站 主站 两个接入点的设备均用作合作主站。 
主站 从站 接入点 1 的设备用作主站并传送时间消息帧；接入点 2 的

设备与接收到的时间信号同步。

从站 主站 接入点 2 的设备用作主站并传送时间消息帧；接入点 1 的
设备与接收到的时间信号同步。

性能变量：同步状态

可以在“系统变量”(System tags) 选项卡中找到 HMI 设备的标准变量表中的变量。

编译和加载

16.4 Runtime Professional

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2435



还可在 Windows 系统监视器中显示这些性能变量。

系统变量 说明

@PRF_TIMESYNC_CURR
ENT_STATE

时间同步状态。该值取决于设备的角色。

备用机 (Standby)：
• 0：没有可用的主站。不能同步。

• 1：已连接用于同步的主站。

主站 (Master)：
• 0：无法通过系统总线发送时间帧。

• 1：通过系统总线发送时间帧。

@PRF_TIMESYNC_SIGN
AL_QUALITY

用于同步本地时间的外部信号的质量。

此变量仅在满足以下条件时更新：

• “DCF77”时间信号接收器已安装。

• “使用时间接收服务”(Use time reception service) 选项已启用。

• 仅组态为在主站上进行时间同步。

– 系统中未组态任何备用机。

– 未在系统中组态通过终端总线进行同步。

值：

• 0：未接收到信号，或者变量没有更新。

• 1：信号质量很弱。

• 2：信号质量弱。

没有问题不得运行同步。

• 3：信号质量足够强

• 4：信号质量非常强。

@PRF_TIMESYNC_TIME
_DIFF

本地系统与主站消息帧中指定的时间之间的时间差。

满足以下条件之一时，会更新变量：

• 至少一个设备在其中一个接入点处作为备用机运行。

• 已启用通过终端总线进行同步。

单位：毫秒

@PRF_TIMESYNC_RESE
T

目前尚未使用。

参见

使用性能变量进行系统诊断 (页 566)
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16.4.1.6 设置时间基准

设置日时钟的时基

要设置 HMI 设备上的时间显示，请按以下步骤操作：

1. 在运行系统的项目导航快捷菜单中选择“属性 > 时间信息”(Properties > Time information)。

2. 在“运行系统中关于时间信息的基础知识”(Basis for time information in Runtime) 下选择以下
选项之一：

– 服务器的时区（移植项目）

– 本地时区

– 协调世界时

3. 为日期和时间的显示格式选择以下选项之一：

– “单独组态”(Configure individual)： 如果要显示已组态格式的日期。

– “按照 ISO 8610 格式化”(Formatting to ISO 8610)： 如果要在所有组件上显示 ISO 8610 
格式的日期。

16.4.1.7 组态保留

简介

保留设置用于决定直接在 HMI 设备上组态的更改会在运行系统中保存多长时间。

在运行系统中组态的更改将与工程系统中的画面分开保存。因此，画面将保留其原始组态。
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保留设置默认值

保留设置可在工程系统中组态，也可根据组态在运行系统中组态。共有三个默认设置：

• “不保留”(No persistence)：在下一次画面切换时以及禁用/启用组态时，在线组态将丢失。

• “保留”(Persistence)：在运行系统中，此默认设置允许用户选择“放弃”(discard)、“保

留”(retain) 或“重置”(reset) 选项。若选择“保留”(retain) 选项，则在下一次画面切换时

以及禁用/启用项目时，会保留在线组态。

• “在运行系统中保留”(Persistence in Runtime)：在运行系统中，此默认设置允许用户选择

“放弃”(discard)、“保留”(retain) 或“重置”(reset) 选项。若选择“保留”(retain) 选项，

在线组态将在下一次画面切换时保留，但会在禁用/启用项目时丢失。

说明

更改控件

如果更改已组态的控件并将其加载到 HMI 设备上，则所做的更改将在运行系统中被覆盖，而

不管设置如何。

在线增量加载

WinCC 允许用户在某一项目在运行系统中处于激活状态时，在组态 PC 上对该项目进行编辑。

如果在组态 PC 上对项目进行更改，则对于大部分组态更改，都可通过“在线增量加

载”(Online delta loading) 将更改的部分加载到 HMI 设备。与加载整个项目相比，在线增量

加载耗时更短。

当进行在线增量加载时，将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。在此对话框中，可指定

在线增量加载期间是覆盖还是保留在 HMI 设备上同时更改的用户管理或日志。

说明

HMI 设备上的更改

在线增量加载期间，用户管理或日志中的临时更改会丢失。
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16.4.1.8 使用服务模式

有关服务模式和自动启动的基本知识

概述

服务模式用于将 WinCC Runtime Professional 运行为服务。作为服务时，即使计算机上没有

用户进行交互式登录，WinCC Runtime Professional 仍可启动。

与“自动启动”(Autostart) 选项一同使用时，服务模式在掉电时非常有用。这是因为，此时

系统将自动开机而且客户端可重新访问服务器。

即使计算机上没有用户进行交互式登录，WinCC Runtime Professional 仍可运行。 
在服务模式中，已登录用户也可使用 WinCC Runtime Professional；此时，可进行交互式用

户输入。

说明

对系统进行干预时，WinCC 无法运行

不允许在控制面板或 Windows 任务管理器中更改 WinCC 的进程和服务。涉及的更改操作如

下所示：

• 更改属性

• 人工干预：

– 启动

– 关闭

– 停止

– 继续

– 重新启动

• 更改优先级

各进程和服务之间相关关联。 
请勿进行任何更改，

参见

组态服务模式 (页 2442)
服务器项目的使用和限制条件 (页 2440)
服务项目的工作原理 (页 2442)
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服务项目的组态

概述 
在服务器上的以下组态中，WinCC Runtime Professional 可在服务模式中运行为服务项目：

• WinCC 服务器，操作系统为 Windows Server 2008 R2 SP1（64 位）

– 客户端，操作系统为 Windows 7 SP1（32 位和 64 位）

• WinCC Server，操作系统为 Windows Server 2012 R2 Standard Edition，完全安装（64 
位）

– 客户端，操作系统为 Windows 10（32 位和 64 位）

• WinCC Server，操作系统为 Windows Server 2016 Standard Edition，完全安装（64 位）

– 客户端，操作系统为 Windows 10（32 位和 64 位）

• WinCC Server，操作系统为 Windows Server 2019 Standard Edition，完全安装（64 位）

– 客户端，操作系统为 Windows 10（32 位和 64 位）

• WinCC WebNavigator 服务器

– WinCC Web 客户端

• WebUX 服务器

– WebUX 客户端

• DataMonitor 服务器

– DataMonitor 客户端

服务器项目的使用和限制条件

服务项目的使用

在服务器上，项目作为服务项目在服务模式下运行。WinCC Runtime Professional 作为服务

启动。服务项目可自动启动，也可手动启动。

服务项目支持以下操作：

• 无用户登录时操作

服务项目可直接运行，而无需用户进行交互式登录但如果没有交互式登录计算机，则无

法进行交互式操作。

• 用户登录后的操作

在服务项目中，通常不建议进行交互式操作。例如，用户因需使用服务而进行交互式登

录。此时，可启用服务项目的交互式操作。
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• 自动启动

自动启动后，WinCC Runtime Professional 会在系统已开启且指定项目已启动后自动加

载。如果将其作为 WinCC 客户端，系统启动后，可能需要等待 WinCC 服务器准备就绪才

能加载。随后项目将启动。

• 手动启动

采用手动启动时，必须登录服务器，然后才能启用该项目。用户从服务器注销后，WinCC 
Runtime Professional 仍将继续运行。

• 用户登录和注销 
服务器项目启用后，用户可随时进行交互式登录和注销。

限制条件 
服务项目具有以下限制条件：

• 如果要求进行交互式操作（如，输入或显示消息框），则 VB 脚本和 C 脚本将导致运行错

误。

在服务模式下，没有可用于 C 脚本的公共数据区域。即，调度任务中的用户自定义 C 函
数与“画面”(Screens) 编辑器中的用户自定义函数之间，不能进行全局 C 变量交换。

• 在运行系统启动过程中，不能加载其它任务或应用。 
• OPC 访问未启用。

• 服务器上无法显示服务器项目的诊断信息。   
• 在服务模式下，不能通过 PDF Writer 打印报表。

说明

服务项目的编辑或移植

要编辑或移植一个服务项目，必须在计算机上对服务模式的用户进行相应管理。如果服务模

式的用户不存在，则需对已登录的 Window 用户进行相应管理，确保项目可以编辑或移植。 

参见

有关服务模式和自动启动的基本知识 (页 2439)
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服务项目的工作原理

基本知识

通过服务项目，WinCC Runtime Professional 可启动为服务。根据设置，这些服务可在以下

条件在启动：

• 在操作系统启动时自动启动。

• 在用户登录且 Runtime Professional 启动后启动。

即使用户注销登录，WinCC Runtime Professional 仍将继续运行。

运行系统数据仍可访问。

必要时，登录的用户可启用运行系统运行。

参见

有关服务模式和自动启动的基本知识 (页 2439)

组态服务模式

简介

加载项目时，在“加载预览”(Load preview) 对话框中，可指定该项目是否作为服务项目运

行，并指定是否为该项目设置自动启动。

将项目组态为服务项目

1. 在“加载预览”(Load preview) 对话框中，激活“启用服务模式”(Enable service mode) 选项。

2. 在“用户”(User) 下，输入用户名。

3. 在“密码”(Password) 下，输入密码。

要登录服务器，必须在 HMI 设备上创建属于 SIMATIC HMI 组的用户。

说明

在冗余系统中，必须以相同的用户数据登录运行系统。

说明

如果该项目已加载且启用了服务模式，则选项“启用服务模式”(Enable service mode) 激活。 
“用户”(User) 和“密码”(Password) 字段无法输入。
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设置自动启动

可为 WinCC 服务器和 WinCC 客户端上的 WinCC Professional Runtime 项目激活自动启动。如

果已启用自动启动，系统启动后，设定的 WinCC 项目会自动启动。如果在 WinCC 客户端上

激活了自动启动，系统会在启动后尝试连接 WinCC 服务器并启动项目，直至此过程成功完成。

可选择为自动启动激活 CancelButton。“取消”(Cancel) 按钮出现在自动启动对话框中；用

户可使用此按钮取消运行系统启动（必要时可尝试连接到服务器）。如果未启用“取

消”(Cancel) 按钮，则仅会在超时后显示“取消”(Cancel) 按钮（4 到 20 分钟之后，具体时间

视所处场景而定）。

在工程组态系统上进行设置

1. 在“加载预览”(Load preview) 对话框中，激活自动启动选项。
计算机开机时，WinCC 将激活指定项目。

说明

如果该项目已加载且启用了自动启动功能，则该选项已被选中。 

使用 WinCC RT Start 进行设置

1. 打开“WinCC RT Start”工具。

2. 在“自动启动”(Autostart) 选项卡中选择项目。 
3. 要激活 CancelButton，请选择“激活期间允许‘取消’”(Allow 'Cancel' during activation)。

说明

离线加载时的特性

进行离线加载或初始化 WinCC 客户端时，仅可使用相应操作计算机上的“WinCC RT Start”工
具执行自动启动选项。

参见

有关服务模式和自动启动的基本知识 (页 2439)
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16.4.1.9 运行系统中的密码保护

运行系统中的密码保护：基本知识 (RT Professional)

概述

TIA Portal 中可使用密码保护连接建立过程。所组态的密码将以加密形式进行保存。在传输

到目标系统的过程中，密码还可以防止发生未经授权的访问，密码不能读取。这些密码在 
HMI 设备的运行系统中安全解密。

无法为以下连接创建密码保护： 
• SIMATIC S7-1200 
• SIMATIC S7-1500
• SIMATIC S7-1500 软件控制器 (WinAC)
• PC Station 2.0（站管理器）

• OPC UA 连接（V15.0 及更高版本）

说明

如果切换为较早版本，则密码将失效。

说明

如果组态期间在本地更改了 V14 版本 HMI 设备上的用户名，则密码将失效，必须重新输入

密码。

参见

组态传输密码 (页 2444)
重置传输密码 (页 2445)

组态传输密码 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

要在传输过程中保护密码私钥，则可在“运行系统设置”(Runtime settings) 中组态一个传输

密码。 
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创建密码

1. 在项目窗口中，打开“运行系统设置 > 常规”(Runtime settings > General) 编辑器。

2. 在“传输密码”(Transport password) 区域的“输入密码”(Enter password) 字段中，输入密码。

3. 在“确认密码”(Confirm password) 字段中，确认该密码。

说明

如果之前无密码，则“旧密码”(Old password) 字段将禁用。

结果

已完成了传输密码的组态。如果已组态了传输密码并将项目传送到 HMI 设备中，则在运行

过程中将显示一个对话框提示输入密码。

如果输入的密码正确，则将证书保存到 HMI 设备的证书存储库中。 
更改密码时，使用更改后的密码将项目加载到 HMI 设备并启动运行系统。未显示密码提示。

参见

运行系统中的密码保护：基本知识 (页 2444)
重置传输密码 (页 2445)

重置传输密码 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

简介

如果移动了传输密码，则可创建一个新的安全证书。为此，需要重置传输密码。
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重置密码

1. 单击“重置密码”(Reset password) 按钮。
密码将重置。并生成一个不带密码的新证书。 

说明

其它密码（如，PLC 的密码）将失效。在下一次编译时，将显示一条错误消息，指出这些

密码不再有效。

2. 在“确认密码”(Confirm password) 字段中，输入新密码并确认。

说明

在输入新的传输密码之前，证书不受密码保护。  
将项目下载到 HMI 设备后，系统将提示输入密码。

参见

运行系统中的密码保护：基本知识 (页 2444)
组态传输密码 (页 2444)

16.4.2 编译和装载项目概述 (RT Professional)

概述

正如在 WinCC 中组态项目一样，项目是在后台进行编译的。 这缩短了 终编译的时间。 启
动编译时，创建可在对应 HMI 设备上运行的文件。 
如果编译期间出现错误，则 WinCC 会提供支持来查找错误并进行更正。

更正所有问题之后，将编译后的项目下载到要运行该项目的 HMI 设备中。 如果组态 PC 未连

接到 HMI 设备，则将编译后的项目保存在您所选的数据介质上。 然后将编译后的项目从与 
HMI 设备相连的 PC 传送到 HMI 设备。 
如果在项目中使用连接到 PLC 变量的 HMI 变量，则使用快捷菜单中的“编译 > 软件”(Compile 
> Software) 命令对所有修改的 S7 块进行编译，然后再编译 HMI 设备。

说明

WinCC 版本兼容性

要编译先前 WinCC 版本的项目，请将项目升级到您的 WinCC 版本。 之后不能再使用先前 
WinCC 版本打开此项目。
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项目

术语“项目”有两种不同的含义，分别对应于编译和装载这两种情况。 在组态 PC 上，“项

目”是指 WinCC 项目。 “项目”也指您通过编译 HMI 设备组态数据而创建的并下载到 HMI 设
备的运行系统项目。 
• WinCC 项目： 包含一个或多个 HMI 设备的组态数据

• 运行系统项目： 包含 HMI 设备的编译后组态数据

下图以“编译并装载”过程为例，说明了 WinCC 项目和运行系统项目之间的链接：

运行系统

运行系统是一种过程可视化软件。 在运行系统中，以过程模式执行项目。 
以下两种类型的运行系统存在明显区别：

1. 面板上的运行系统
在面板中执行运行系统项目前，必须在启动前将运行系统项目传送到面板。

2. PC 上的运行系统
如果组态 PC 上已安装运行系统，则可以直接在组态 PC 上执行运行系统项目。 
如果要在另一个 PC 上执行运行系统项目，必须在启动前将运行系统项目传送到该 PC。

仿真

通过仿真测试组态。 不需要链接至活动过程即可启动仿真。

在仿真过程中，可以测试组态的变量或画面更改。 在仿真过程中，可以利用变量仿真器对

组态的变量执行操作、激活和禁用操作。 
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有两种类型的仿真：

1. 对面板仿真
如果在项目中创建了面板，该面板会在仿真时显示出来。 借助于此仿真类型，可以在 HMI 设
备上测试组态，而无需将项目传送到面板。

2. 对运行系统仿真
对运行系统进行仿真可以直接在组态 PC 上对项目进行测试。 

参见

生成“Pack&Go”文件 (页 2354)
启动运行系统高级版和面板运行系统？？？？ (页 2367)
通过“HMI 文件”编辑器加载文件 (页 2271)

16.4.3 编译项目 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, 
RT Unified)

简介     
正如在 WinCC 中组态项目一样，对项目所做的更改是在后台进行编译的。 装载项目时自动

进行编译。 这可确保始终装载项目的 新版本。

WinCC 会在编译期间检查项目的一致性。 项目中的错误位置将在“巡视”窗口中列出。 可从

“巡视”窗口中的条目直接跳转到错误源。 检查并纠正发现的错误。

编译的范围

开始组态 HMI 设备后，将立即在后台编译组态数据。 如果手动编译项目，仅在后台编译自

上次编译过程后所做的组态更改。 
可以随时手动编译整个项目。例如，可以手动测试组态数据的一致性。

要求

• 项目已经打开。

编译和加载

16.4 Runtime Professional

可视化过程

2448 系统手册, 11/2022, 在线文档



步骤

执行下列步骤，编译项目：

1. 如果要同时编译多个 HMI 设备，可以在项目树中使用多选方式选择所有相关 HMI 设备。

2. 编译项目。

– 要仅对项目中的更改进行编译，请从 HMI 设备的快捷菜单中选择“编译 > 软件（仅更

改）”(Compile > Software (only changes)) 命令。

– 要编译所有项目数据，请在快捷菜单中选择“编译 > 软件（编译全部）”(Compile > 
Software (compile all)) 命令。

结果

编译了所有选定 HMI 设备的组态数据。 编译期间出现的任何错误均显示在“巡视”窗口中。 

16.4.4 仿真项目

16.4.4.1 仿真基本知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

可以使用仿真器来测试组态 PC 上组态的性能。  这使您可以在进行生产操作之前快速找到任

何逻辑上的组态错误。 
可如下所示启动仿真器：

• 在 HMI 设备或画面的快捷菜单中： “启动仿真”(Start simulation)
• 菜单命令“在线 > 仿真 [启动|使用变量仿真器|使用脚本调试器]”(Online > Simulation > 

[Start|With tag simulator|With script debugger])
• 在 Portal 视图的“可视化 > 仿真设备”(Visualization > Simulate device) 下

要求

组态 PC 上已安装仿真/运行系统组件。
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应用领域

可使用仿真器来测试 HMI 系统的以下功能，例如：

• 检查限制级别和报警输出

• 中断的一致性

• 组态的中断仿真

• 组态的警告

• 组态的错误消息

• 检查状态显示

16.4.4.2 运行系统专业版仿真 (RT Professional)

简介

通过对运行系统专业版进行仿真，可以通过过程链接，直接在组态 PC 上对项目进行测试。 
也可以使用变量仿真器来测量变量。

功能

过程值和报警均保存到仿真日志中。退出仿真模式时，生成的数据会从该日志中删除。

运行系统数据库将还原到仿真之前的原始状态。 运行期间对项目数据进行的任何更改都将

丢失。 可以使用变量仿真器来仿真将各种值分配给项目中的变量。 
项目记录和备份会在仿真期间继续进行。

警告

对工厂造成的可能损害

如果在仿真期间通过 PLC 连接更改了变量值，则会出现不可预见的工厂状态，可能导致对

工厂设备造成无法修复的损坏。 因此，应将手动数值操作限制到 低程度，并仔细选择试

验值。

限制

仿真期间，无法实现客户端-服务器操作。 
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16.4.4.3 仿真项目 (RT Professional)

要求

已在组态 PC 上打开项目。

说明

存在故障的过程连接的变量值无法进行仿真。

步骤

仿真项目的步骤如下：

1. 如果不想测试整个过程的功能，则断开与控制器的连接，或将控制器关闭。

2. 选择菜单命令“在线 > 仿真运行系统 > 使用变量仿真器”(Online > Simulate Runtime > With 
tag simulator)。
运行系统启动，仿真器打开并带有所有组态的变量。

3. 在“编辑”(Edit) 菜单中选择“新建变量”(New tag) 命令以向变量仿真器添加一个变量。

4. 从 WinCC 变量管理选择变量。

5. 在变量仿真器中，选择“变量”(Tags) 选项卡上的所需变量以便为变量提供仿真值。

6.“属性”(Properties) 选项卡上，对仿真模式进行组态：

– 选择仿真模式。

– 为仿真输入数值。

– 单击“激活”(Active) 将该变量包括在仿真中。

警告

再次确保组态计算机无法在已激活过程中将任何更改的变量传递到 PLC。 如果未将 
PLC 关闭，则将会把仿真的变量值传递到 PLC 和运行系统过程。 

7. 在“属性”(Properties) 选项卡上，单击“启动仿真”(Start simulation) 按钮。

8. 观察仿真对运行系统中项目的效果。

9. 单击“停止仿真”(Stop simulation) 按钮以停止仿真。

10.若要保存仿真的设置，请选择菜单命令“文件 > 保存”(File > Save)，然后输入相应名称。
会自动为该文件提供扩展名 *.sim。

管理仿真数据

如果保存了之前仿真中的数据，则可在以后的某个时间点打开文件并再次仿真项目。 所仿

真的变量和区域指针必须在项目中保持不变，否则保存的仿真数据将不再与项目相符。
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执行下列步骤，打开仿真文件：

1. 选择菜单命令“在线 > 仿真运行系统 > 使用变量仿真器”(Online > Simulate Runtime > With 
tag simulator)。

2. 在变量仿真器中选择菜单命令“文件 > 打开”(File > Open)。
3. 选择相应仿真文件，然后单击“打开”(Open)。

仿真器会 j 加载已存储的数据。

启用和禁用变量

可启动和停止每个单独变量的仿真，使离线组态到在线组态的转换无波动。 为此，在“属

性”(Properties) 选项卡上启用“激活”(Active) 复选框。

如果启用了变量，则将计算仿真值并将其传送到变量仿真器。

删除变量

若要从变量仿真器删除变量，请按以下步骤操作：

1. 选择变量名。

2. 选择菜单命令“编辑 > 删除”(Edit > Delete)。
将从表格中删除该变量。 

16.4.4.4 仿真画面 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

如果仅对一个画面进行了更改，则可以临时将该画面指定为仿真的起始画面。 这样，您可

以调试更改，而不用修改该起始画面也不用在 HMI 设备上打开该画面。

要求

您已创建包含至少一个画面的项目。

步骤  
要将某个画面定义为仿真的临时起始画面，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中，选择要作为仿真中起始画面显示的图像。

2. 在画面的快捷菜单中选择“启动仿真”(Start simulation) 命令。
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结果

这样会启动项目仿真。 仿真窗口中将显示您在项目导航中选择的画面，而不是组态的起始

画面。 

16.4.4.5 仿真限制

利用动态参数报警

如果使用变量或文本列表作为报警的外部变量，则不显示报警的动态参数。

仅针对变量仿真器中的报警仿真启用内部变量。

可使用 PLCSim 来仿真动态参数。

面板

如果想使用 V14 版本或更高版本的 PLCSim 通过面板进行仿真，则面板的设备版本必须为 
14.0.0.0 或更高版本。

16.4.4.6 使用变量仿真器仿真变量

WinCC Runtime Professional Tag Simulator
WinCC Runtime Professional 变量仿真器用于仿真内部变量和过程变量。例如，用来仿真 
WinCC 项目中对象和脚本的行为。

要组态和激活仿真，请使用“变量仿真”(Tags simulation) 仿真器。

简述 
以下常规条件适用于仿真器：

变量类型 可仿真过程变量、内部变量和结构变量。

有关不受支持的变量类型，请参见“将变量插入“变量仿真”编辑

器 (页 2460)”。
数量结构 多可同时仿真 300 个变量。

但是，可在仿真器中组态和保存更多变量。
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更新周期 变量值的更新时间为一秒。

使用“周期”(Cycle) 参数指定一秒的倍数。

在线组态 仿真组态更改在运行系统中立即可见。

警告

对已连接控件的影响

仿真的变量值可传送到连接的控制器中。

如果 WinCC 项目连接到控制器，则 WinCC 会将仿真的过程值写入自动化系统。

此操作会使已连接的过程 I/O 作出响应。

断开硬件连接

使用仿真器之前，应确保：

• 未连接任何硬件（如果可能）。

• 即使数值变为极限值，连接的硬件也不会造成危险。

建议

在没有过程连接的情况下仿真过程值。

应用示例 
仿真器的典型应用范围：

• 在未连接过程 I/O 的情况下测试组态

• 在已连接过程 I/O、但未运行过程的情况下测试组态

可在已连接和未连接过程 I/O 的情况下仿真过程变量。

测试 WinCC 项目

在未连接过程 I/O 或未运行过程的情况下使用仿真器测试组态。

已连接过程 I/O 时，过程变量的值可由仿真器直接提供。

例如，在已连接硬件的情况下，对操作和监视系统进行的功能测试可提供以下选项：

• 检查限制水平和消息输出。

• 测试报警、警告和错误消息的集成以及检查状态显示。

• 预设、读取和更改数字量与模拟量输入和输出。

• 报警仿真。

演示 WinCC 项目

仿真器的另一种应用是实现某一项目，以达到演示目的。
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对于操作员控制和监控系统的演示，过程连接通常不可用。

在这种情况下，仿真会接管对内部变量和过程变量的控制。

参见

将变量插入“变量仿真”编辑器 (页 2460)

“变量仿真”编辑器

启动 WinCC Runtime Professional 变量仿真器

要组态和激活仿真，请使用“变量仿真”(Tags simulation) 仿真器。将在单独的窗口中打开仿

真器。

可通过多个选项来启动仿真器。

通过 TIA Portal
在菜单栏中，选择“在线 > 仿真 > 使用变量仿真器”(Online > Simulation > With Tag 
Simulator)。
随即将开始仿真，“变量仿真”(Tags simulation) 仿真器将打开。

通过 Windows 用户界面

选择以下选项之一：

• 在 Windows 程序组“Siemens Automation”中选择条目“WinCC Runtime Professional Tag 
Simulator”。

• 通过任务栏搜索“WinCC Runtime Professional Tag Simulator”，并启动仿真器。

随即将打开“变量仿真”(Tags simulation) 仿真器。但不会开始仿真。

仿真文件

可将已组态仿真另存为“*.sim”格式的文件，以便在稍后再次调用此文件。

保存仿真文件

1. 在仿真器中，选择“文件 > 保存”(File > Save) 或“另存为”(Save as)。
2. 选择目标目录和文件名。
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目标目录：

• 如果您已经通过 TIA Portal 启动仿真器进行仿真，则建议使用默认文件夹作为目标目录。

• 如果在运行系统运行项目时通过 Windows 用户界面启动仿真器，仿真文件将保存到以下

目录： 
<正在运行的 RT 项目路径>\Simulation

说明

通过完全下载覆盖仿真文件

调用“加载（完成）”(Load (complete)) 命令会覆盖保存在项目文件夹中的仿真文件。

打开仿真文件

1. 在仿真器中，选择“文件 > 加载”(File > Load)。
2. 选择所需的仿真文件或所需文件的路径。

如果您已经通过 TIA Portal 启动仿真器进行仿真，则建议保存至默认目录。如果您已将文件

保存在其它目录中，请选择该目录。
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仿真器区域

仿真器由数据区和“属性”(Properties) 窗口组成。

“属性 - 变量”窗口

要以清晰的形式显示和编辑变量的属性，请使用“属性”(Properties) 窗口。

属性窗口不包含变量的仿真值和运行系统值。

通过“变量名”(Tag name) 列中的“…”按钮，可以将“属性 - 变量”(Properties - Tags) 窗口

中选择的变量加载到变量编辑器中。
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数据区域

要为多个变量设置相同属性，请在数据区域中进行操作，并使用自动继续（“向下拖动”）

等属性。

数据区域还包含变量的仿真值和运行系统值。

“仿真”菜单

菜单栏包含“仿真”(Simulation) 条目。

在运行系统中激活 WinCC 项目后，“开始”(Start) 和“停止”(Stop) 条目会激活，从而可开始

和停止已组态的仿真。

变量属性

在数据区域或属性窗口中编辑属性。

名称 属性 说明

变量名称 已插入变量 输入变量名称，或者在变量选择对话框中选择变

量。

更多相关信息，请参见“将变量插入“变量仿

真”编辑器 (页 2460)”。
对象类型 变量 -
对象名称 变量名称 显示：已插入变量

数据类型 变量类型 显示：已插入变量的数据类型

激活 激活变量，以进行仿

真

多可同时仿真 300 个变量。

要激活所有已插入的变量，请在数据区域中选择

“激活”(Active) 列，并在快捷菜单中选择“全

选”(Select all) 条目。

如果插入的变量数超过 300 个，则会激活前 300 
个变量。

周期 更新周期 基本更新间隔为 1 秒。

要延长周期，请输入大于 1 的值。

函数 仿真函数 从下拉列表中选择函数。

仿真函数的参数 有关参数说明，请参见“组态用于仿真的函数 
(页 2461)”。
在数据区域中，仿真函数的参数在标准视图中是

隐藏的。要显示这些列，请从列标题快捷菜单中

选择“显示”(Show)。
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数据区域中的运行系统值

仿真变量的运行系统值仅在数据区域中显示或输入。

这些字段不包含在属性窗口中。

列 说明

值集 通过仿真器传送的值。

“用户输入”(User input) 函数

• 如果运行系统已激活，则在字段中输入所需值。

• 要显示滚动条，请单击显示的按钮：

当前值 运行系统中的当前变量值

时间戳 运行系统中变量值的当前时间戳

设置的质量 由仿真器设置的质量代码。

从下拉列表中选择质量代码。

默认设置：

• 0x60: Uncertain; Simulated value 1)

质量代码 运行系统中变量的当前质量代码

变量状态 运行系统中的当前变量状态

运行系统中的质量代码

仿真过程变量时，如果控制器已连接并处于活动状态，显示的质量代码会受实际值的影响。

仿真器会根据更新周期设置质量代码。

该值被控制器读取后，“质量代码”(Quality Code) 字段会显示实际质量代码，直至仿真器设

置下一个值。

S7-1500 控制器不使用质量代码

“SIMATIC S7-1500”控制器不支持 WinCC 质量代码。

只要未连接到 S7-1500 控制器，便可仿真质量代码。

如果主动连接到 S7-1500，默认值始终会显示为质量代码。

参见

将变量插入“变量仿真”编辑器 (页 2460)
组态用于仿真的函数 (页 2461)
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将变量插入“变量仿真”编辑器

插入变量

您可以使用以下选项在 WinCC Runtime Professional 变量仿真器中插入变量：

• 输入变量名称

• 应用变量选择对话框中的变量

变量管理：一致性

只能在变量管理中添加已在工程系统中创建和编译的标签。

如果某个变量已在变量管理中重命名或删除，则仿真器中的相应行会以红色突出显示。 

支持的变量

可仿真以下变量：

• 过程变量

• 内部变量

• 结构变量

• 结构变量元素

选择结构变量

以结构变量格式插入完整结构时，请注意以下几点。

• 插入的结构变量会折叠。

要展开结构，请单击变量名前面的箭头。

• 彼此独立地仿真包含的结构变量元素，如单个变量。

• 只能将插入的结构变量作为完整结构删除。

不能单独删除低级元素。

限制

不支持仿真以下变量类型：

• 原始数据变量

• 文本参考

• 日期/时间
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变量名称

在“变量名称”(Tag name) 字段中输入名称。确保名称区分大小写。

在变量管理中搜索变量或结构变量并将其插入。

变量选择对话框

打开变量选择对话框并应用所需变量。

操作步骤

1. 在“变量名称”(Tag name) 字段中，单击显示的按钮：

2. 选择一个或多个变量，并单击“应用”(Apply)。
“变量选择”(Tag Selection) 对话框可保持打开状态，以供选择其它选项。

3. 要添加更多变量，请单击数据区域中的下一空白行。
如果选择数据区域中已填充内容的行，则插入期间会覆盖该变量。

删除变量

要删除数据区域中的变量，请单击相应的行编号。该行将高亮显示。

从快捷菜单中选择“删除”(Delete) 或按下 <Del> 键。

变量从要仿真的变量列表中删除，不会进一步提示。

组态用于仿真的函数

用于仿真的函数 
选择如何对各变量的变量值进行仿真。

提供了以下函数：

• 正弦

• 振荡

• 随机值

• 增量

• 减量

• 用户输入（滚动条）

• 脚本
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“二进制变量”数据类型

二进制变量不支持“正弦”(Sine) 和“振荡”(Oscillation) 函数。

正弦函数

非线性周期性函数：

参数 说明

振幅 取值范围

偏移 数值范围的零点

振荡周期 周期持续时间（单位为秒）

振荡

设定点的跳跃仿真：

参数 说明

过冲 与额定值的 大偏差

额定值 振荡中心值

振荡周期 振荡的时间间隔（单位为秒）。

经过指定时间后，振荡重新开始。

阻尼 振荡周期内的振幅减小

随机值

随机生成的值：

参数 说明

随机 小值 可能的 小值

随机 大值 可能的 大值
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增量

达到 大值后从 小值开始重新计数的向上计数器：

参数 说明

初始值增量 小值

在运行系统启动时应用起始值。

结束值增量 大值

步增量 数值增大量，例如以 10 为增量

减量

达到 小值后从 大值开始重新计数的向下计数器：

参数 说明

初始值减量 大值

在运行系统启动时应用起始值。

结束值减量 小值

步减量 数值减小量，例如以 10 为减量

用户输入

在“值集”(Value set) 表字段中输入数值或使用滚动条进行选择：

参数 说明

滚动条 小值 可输入或使用滚动条选择的 小值。

滚动条初始值 运行系统启动时的数值

滚动条 大值 可输入或使用滚动条选择的 大值。

滚动条

1. 要打开运行系统中的滚动条，请单击表区域中的“值集”(Value set) 字段。

2. 单击显示的按钮：

3. 用鼠标或光标键移动滚动条。

4. 使用右上方的“x”关闭滚动条。

文本变量

除了数字之外，还可以将字母设为文本变量的起始值。
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不显示滚动条。“ 小值”(Minimum value) 和“ 大值”(Maximum value) 字段未激活。

脚本

返回值写入到 WinCC 变量的 VBScript 函数：

应用代码 取消激活：仅激活“VBS 函数”(VBS function) 选项。

激活：仅激活“VBS 代码”(VBS code) 选项。

VBS 函数 选择已创建的 VBS 函数

要选择 VBS 函数，请单击字段中显示的按钮：

VBS 代码 输入新的 VBS 函数

函数存储在仿真文件中。

要打开 VBS 编辑器，请单击字段中显示的按钮：

如何仿真变量

在 WinCC Runtime Professional 变量仿真器中，选择要仿真的变量。

选择每个变量的仿真类型和更新周期。

警告

对已连接控件的影响

仿真的变量值可传送到连接的控制器中。

如果 WinCC 项目连接到控制器，则 WinCC 会将仿真的过程值写入自动化系统。

此操作会使已连接的过程 I/O 作出响应。

断开硬件连接

使用仿真器之前，应确保：

• 未连接任何硬件（如果可能）。

• 即使数值变为极限值，连接的硬件也不会造成危险。

建议

在没有过程连接的情况下仿真过程值。

要求

仿真正在运行，或项目正在运行系统中运行。
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操作步骤

1. 插入所需变量。
要打开变量选择对话框，请单击“变量名称”(Tag name) 对话框中显示的按钮：
其它可能的操作步骤：

– “将变量插入“变量仿真”编辑器 (页 2460)”
2. 选择用于仿真的函数。

3. 在“变量属性”(Tag properties) 区域选择其它函数参数。

4. 要更改更新周期，请在“周期”(Cycle) 字段中输入大于 1 的数。
更新周期的基本设置为 1 秒。要更改仿真值，例如每 5 秒一次，请输入“5”。
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5. 如有必要，可在“设置的质量”(Quality set) 列中选择质量代码。
每次写入仿真的变量值时，还会设置所选质量代码。

6. 在“激活”(Active) 列中激活对所需变量的仿真。
多可同时仿真 300 个变量，即使在仿真器中组态的变量数超过该值的情况下也是如此。

7. 使用菜单命令“文件 >另存为”(File > Save as) 保存仿真。
这样便可在稍后重复使用已保存的仿真，例如，用于对更改的组态进行测试。

8. 使用菜单命令“仿真 > 开始”(Simulation > Start) 启动仿真。

– 仿真值显示在“值集”(Value set) 列中。

– 变量的实际值显示在“当前值”(Current value) 列中。

– 会在“质量代码”(Quality Code) 列中显示相应的实际质量代码。

9. 要停止仿真，请选择菜单命令“仿真 > 停止”(Simulation > Stop)。
WinCC Runtime 取消激活时，仿真也会关闭。

参见

将变量插入“变量仿真”编辑器 (页 2460)

通过脚本仿真变量

“脚本”仿真函数提供以下选项来仿真变量值：

• 使用 VBScript 函数设置变量值

• 从其它 WinCC 变量读取或设置值
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支持以下 VBS 对象：

• Tags 对象

• SmartTags 对象。

• HMIRuntime 对象：Trace 函数

不支持 HMIruntime 对象的其它函数。

VBS 函数：选择来源

使用“变量属性”(Tag properties) 窗口中的“应用代码”(Apply code) 属性选择来源：

“应用代

码”(Apply 
code) 字段

来源 操作步骤

禁用 “VBS 函数”(VBS function) 
字段包含所选 VBS 函数的

名称。

在 VBScript 编辑器中创建一个函数。

要在仿真器中选择此函数，请单击“VBS 函
数”(VBS function) 字段中显示的按钮。

启用 “VBS 代码”(VBS code) 字
段包含 VBS 函数的代码。

要打开内部 VBS 编辑器，请单击“VBS 代
码”(VBS code) 中显示的按钮。

创建所需函数。

函数保存在仿真文件中，且仅可在仿真器中

使用。

限制

• 名称以前 “@”开头的变量不能通过仿真器在脚本中寻址。

• 只要仿真在运行系统中激活，便不能取消激活使用“脚本”仿真函数的变量。

• 如果无法在当前周期处理脚本，则不会再次调用该脚本，直至在下一更新周期中处理完

成为止。

要取消激活变量仿真并更正脚本，请使用菜单项“仿真 >停止”(Simulation > Stop) 停止

仿真。

传输参数

VBS 函数必须包含传递参数。
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执行过程中，具有以下属性的对象会传输给脚本：

读取/写入仿真 属性 说明

读写 值 1) 脚本会读取或写入 后计算得出的变量值。

用户数据 脚本可缓存数值。

质量代码 写入变量时设置的数字值形式的质量代码。

只读 变量名称 包含脚本计算值的 WinCC 变量的名称

数据类型 作为数值的变量的数据类型

计数器 用于周期递增计数的计数器

1) 在仿真器中，仅可创建“Sub”类型的程序。要设置的值会写入“Value”参数中。

“Function”类型仅支持用于项目模块或标准模块。在此情况下，返回值会写入变量。

示例脚本：设置变量值

使用质量代码“0x48: Uncertain - Substitute set”将计算值设为“MyCalculatedValue”。
如果没有计算公式，数值会 +1。

  
'VBS378
Sub Tag_Simulation_01 (Byval Item)
 MyCalculatedValue = Item.Counter
' do your own calculation
' ...
  
' write the calculated value to be set by WinCC Runtime Professional Tag 
Simulator
Item.Value = MyCalculatedValue
Item.QualityCode = 72
End Sub

示例脚本：访问变量

要读取或设置 WinCC 变量的变量值，请使用 Tags 对象或 SmartTags 对象。

通过 HMIruntime 对象使用跟踪函数。文本将显示在仿真器的诊断窗口中。
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Tags 对象

  
'VBS379
Sub SimulatedTag_address_02 (Byval Item)
    
Dim group
Set group = Tags.CreateTagSet
' add tags "Simulation_x" to the collection
group.Add "Simulation_3"
group.Add "Simulation_4"
' set the values of the tags
group("Simulation_3").Value = Item.Counter
group("Simulation_4").Value = Item.Counter +1
' write the values to the DataManager
group.Write
    
' write trace text
HMIruntime.Trace "Simulation:Tag values set"
 
End Sub

SmartTags 对象

  
'VBS380
SmartTags("Simulation_5") = 7

设置语言

要更改 WinCC Professional Runtime 变量仿真器中的界面语言，请执行以下操作：

1. 启动“WinCC RT Start”工具

2. 选择“视图 > 语言”(View > Language)。
3. 选择语言。

4. 重新启动仿真器。

仿真器将采用已变更的语言设置。 
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16.4.5 加载项目

16.4.5.1 装载项目概述 (RT Professional)

概述

在将项目的增量数据下载到一个或多个 HMI 设备之前，会自动对这些数据进行编译。这可

确保始终传送项目的 新版本。 
执行“加载（完全）”(Load (complete)) 命令时，需要确认是否覆盖项目。

说明

将运行系统加载到另一 PC 上 
安装后，必须先在“Simatic Shell”对话框中激活远程通信，然后才能首次将项目加载到另一 PC 
上。为此，请执行以下步骤：

1. 使用 Simatic Shell 的快捷菜单打开 Windows 资源管理器中的通信设置。

2. 激活“远程通信”(Remote communication) 选项。

3. 在网络中组态加密通信：选择 PSK 和端口。

4. 选择网络适配器和（如有必要）多播设置。
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将项目加载到 HMI 设备   
下载之前，需完成以下步骤：

1. 对下载设置进行验证。初次将项目下载到 HMI 设备之前，“下载到设备扩展设置”(Extended 
download to device) 对话框自动打开。可以使用此对话框，根据所使用的 HMI 设备运行系统
来定义协议和接口或项目的目标路径。
例如，如果 HMI 设备是某个子网的一部分，还需要选择该子网和第一个网关。
使用菜单命令“在线 > 扩展下载到设备...”(Online > Extended download to device...)，可随
时打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。 
将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。 

2. 将编译项目。编译期间的警告和错误将显示在巡视窗口中以及“加载预览”(Load preview) 对
话框中。

3.“加载预览”(Load preview) 对话框显示了每台 HMI 设备的以下信息：

– 装载的各个步骤

– 检查目标 HMI 设备的运行系统版本

如果安装在目标设备上的 WinCC Runtime Professional 版本与组态的设备版本不一致，

将无法启动加载过程。 
– 装载时生效的预设置。如有必要，可以更改此下载过程的默认设置。

– 警告事件（可选）可以忽略“警告”而下载项目。功能可能会在运行系统中受到限制。

– 错误事件（可选）即使存在错误也可下载项目。在“加载预览”(Load preview) 对话框的

“动作”(Actions) 下，选择“项目尚未无错误地编译完成。是否要继续加载？”(The 
project has not been compiled without errors. Do you want to continue loading?) 复
选框，然后单击“加载”(Load)。
如果在巡视窗口中双击错误消息，则 WinCC 会在相应编辑器中打开无效组态。请纠正

错误，然后重新加载项目。

如果在项目中使用连接到 PLC 变量的 HMI 变量，还应当编译用户程序，然后再编译 HMI 设备。

在不连接 HMI 设备的情况下加载项目   
如果不能建立从组态 PC 到 HMI 设备的直接连接，请加载 U 盘上已编译过的项目，然后使用 
Windows Explorer 将其复制到 HMI 设备的正确目录。

通过 S7 路由进行加载

在相关 PLC 中的“设备和网络”编辑器中组态 S7 路由设置。具体设置视组态的设备而定。 
S7 路由可使用以下协议：

• MPI/PROFIBUS
• PN/IE
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在 WinCC 中传送运行系统插件

项目可以包含控件或 CSP（通信支持包）形式的运行系统插件。这些运行系统插件可随项目

自动进行传送。  

加装不一致的项目

将不一致的项目加载到设备中，可能会导致设备在线加载增量数据的功能缺失。因此，该系

统禁止 Runtime Professional 中加载不一致的项目。仅当编译过程中无任何错误时，才能仿

真运行系统项目或将其加载到设备中。加载不一致项目时，选项“全部加载”(Complete 
load)、“在线增量加载”(Online delta loading) 以及通过数据介质加载均不可用。如果系统

检测到不一致，将在“加载预览”(Load preview) 对话框中显示一条错误消息，通知当前无法

将项目加载到设备中。 
但 VB 脚本和 C 脚本中的不一致性例外。如果在“运行系统设置 > 常规 > 脚本选项”(Runtime 
settings > General > Script options) 中选中了复选框“即使脚本错误仍启动”(Start even with 
corrupt scripts)，则即使设备上的 VB 脚本和 C 脚本存在错误，仍可对该项目进行加载或仿真。 

16.4.5.2 将项目下载到 HMI 设备 (RT Professional)

简介

必须先将项目加载到 HMI 设备，然后才可以在 HMI 设备上运行项目。加载过程中，请务必

指定是否要覆盖 HMI 设备上的现有数据，例如用户管理和配方数据。通常，在 HMI 设备上，

运行系统中只能有一个项目处于活动状态。

使用“下载 (完全)”(Download (complete)) 命令或“增量加载”(Delta load) 命令，可以对 HMI 
设备使用工程系统中的项目。

如果 HMI 设备支持 PROFINET，则在项目树中输入的 HMI 设备名称将用作 PROFINET 通信的

设备名称。下载过程中，将把该名称写入 HMI 设备。如果已在 HMI 设备中输入 PROFINET 通
信的设备名称，则该名称将被覆盖。 
将项目下载到 HMI 设备时，请注意以下问题： 
• 如果没有打开任何项目或者位于 HMI 设备上的运行系统中，则可将项目从组态 PC 下载到 

HMI 设备。

• 如果组态 PC 还用作 HMI 设备，则项目将下载到文件系统的项目目录中。
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• 如果在 HMI 设备上打开了某个项目，则只能将此特定项目从组态 PC 完全重新加载到 HMI 
设备。为了将不同的项目下载到 HMI 设备上，需关闭 HMI 设备上已打开的项目。

示例：项目“Mixing”已在 HMI 设备上打开，但不在运行系统中。如果要更改项目，请通过

“软件(全部)”(Software (all)) 将所做更改下载到 HMI 设备。例如，为了将项目“Bottling”
下载到 HMI 设备上，需关闭 HMI 设备上的项目“Mixing”。 

• 如果项目位于 HMI 设备上的运行系统中，则可以加载对组态数据进行的某些更改，而无

需停止运行系统（增量加载）。如果某个更改意味着不再能进行增量加载，则您将得到

相应通知。如果不再能进行增量加载，则您只能使用“下载 (完全)”(Download 
(complete)) 将项目下载到 HMI 设备。因此，运行系统将被禁用并重启，从而可能导致工

厂停产。

必须在 HMI 设备上退出运行系统并关闭项目，才能将其它项目下载到 HMI 设备。 
• 要加载先前 WinCC 版本的项目，请先将项目升级到您的 WinCC 版本。

注意

设备版本

如果目标 HMI 设备的设备版本与组态的设备版本不一致，则在加载后运行系统不能启动。

在编译和下载项目之前，请先验证目标 HMI 设备的设备版本与组态是否一致。 
如有必要，可通过 HMI 设备的属性手动更改设备版本。

• 如果 HMI 设备上选定的目标目录为空，则填充“下载到设备扩展设置”(Extended 
download to device) 对话框后，将立即自动执行“下载到设备 (完全)”(Download to 
device (complete)) 命令。 

• 如果选定目录包含一个名称相同的运行系统项目并且您执行“下载 (完全)”(Download 
(complete)) 命令，则需要确认是否覆盖项目。

• 如果选定目录包含一个名称相同的运行系统项目并且运行系统已激活，还可以执行“增

量加载”(Delta load) 命令。

• 如果运行系统项目的名称与工程项目上的名称不匹配，将不会加载该项目。

• 在 Runtime Professional 中，系统禁止加载不一致的项目。仅当编译过程中无任何错误

时，才能仿真运行系统项目或将其加载到设备中。如果系统检测到不一致，将在“加载

预览”(Load preview) 对话框中显示一条错误消息，通知当前无法将项目加载到设备中。 
但 VB 脚本和 C 脚本中的不一致性例外。如果在“运行系统设置 > 常规 > 脚本选

项”(Runtime settings > General > Script options) 中选中了复选框“即使脚本错误仍启

动”(Start even with corrupt scripts)，则即使设备上的 VB 脚本和 C 脚本存在错误，仍可

对该项目进行加载或仿真。
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要求

• 已在项目中创建了 HMI 设备。

• HMI 设备连接到组态 PC 或连接到用作 HMI 设备的组态 PC。
• 在组态 PC 和 HMI 设备上设置了相同类型的通信，例如加密的通信。此外，在这些设备

中也可使用移植模式（参见“AUTOHOTSPOT”）。

• 在加密通信的两端分配了相同的密码。

操作步骤     
执行下列步骤，装载项目：

1. 要将一个项目同时下载到多个 HMI 设备上，请在项目树中通过多项选择来选择这些 HMI 设备。

2. 在 HMI 设备的快捷菜单中，选择“下载到设备 > 软件”(Download to device > Software) 命令。

3. 如果“下载到设备扩展设置”(Extended download to device) 对话框打开：

– 选择 HMI 设备上已编译项目的目标路径。

Windows 用户组“SIMATIC HMI”必须拥有此目标路径的完全访问权限。 
在安装 WinCC Runtime 期间，通常为“WinCC Projects”文件设置完全访问权限。此文

件夹在文件系统中的位置取决于 HMI 设备的操作系统。 

说明

对于多个运行系统项目，请为每个项目创建一个单独的目录。第一次将项目加载到 HMI 
设备时，目录必须为空。

– 单击“加载”(Load)。
使用菜单命令“在线 > 扩展下载到设备...”(Online > Extended download to device...)，可随
时打开“扩展下载到设备”(Extended download to device) 对话框。
将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。将同时对项目进行编译。结果显示在“加载预
览”(Load preview) 对话框中。

4. 检查所显示的默认值并根据需要进行更改：

– 选择要传送的数据。

– 选择加载后是否在目标系统上启动运行系统。

5. 单击“加载”(Load)。

结果

项目加载到所有选定的 HMI 设备。如果在下载期间出现错误或警告，则相应报警会显示在

巡视窗口中的“信息 > 加载”(Info > Load) 下。 
成功下载项目之后，可以在 HMI 设备上执行该项目。如果在“加载预览”(Load preview) 对
话框中激活了在目标系统上启动运行系统的功能，则加载后将在运行系统中启动项目。
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参见

在线增量传输概述 (页 2476)

16.4.5.3 将项目下载到文件系统

简介

如果组态 PC 未连接到 HMI 设备，请通过 USB 数据存储介质或 CD 将项目离线下载到 HMI 设
备。为此，首先将运行系统项目复制到 HMI 设备，然后在 Runtime Professional 中使用

“WinCC RT Start”启动该项目。

用于在其上激活运行系统的 PC 被称为 HMI 设备。

加载过程中，将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。在此对话框中，可指定覆盖还是保

留在 HMI 设备上同时更改的用户管理或日志。 

说明

当启动已下载的运行系统项目时，用户管理或日志中的现有数据将被覆盖。

要保留用户管理的更改，请在启动运行系统项目副本后再次导出用户管理并导入数据。在“加

载预览”(Load preview) 对话框的“覆盖”(Overwrite) 区域中进行覆盖设置。 

要求

项目已经打开。

步骤

要将项目下载到文件系统，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择项目。

2. 选择“在线 > 下载到文件系统”(Online > Download to file system) 菜单命令。
将打开一个对话框。

3. 选择存储路径并单击“确定”(OK)。
将编译项目。

4. 当“加载预览”(Load preview) 对话框打开后，选择要传送的数据。 
5. 在“数据记录选项”(Options for data logging) 下选择以下选项之一：

– “保留”(Retain)：如果已将项目从工程组态系统传送至 PC，则 PC 中的数据不会被工程

组态系统的数据覆盖。

–  “重置”(Reset)：PC 的数据被工程组态系统的数据覆盖。 
– “传送”(Transfer)：数据从工程组态系统传送至 PC。
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6. 单击“加载”(Load)。
该运行系统项目保存在驱动器上。 
如有必要，可将运行系统项目传送至 USB 数据存储介质或将项目刻录到 CD 上。

7. 将运行系统项目传送至 HMI 设备。

8. 启动运行系统并打开已下载的项目。

16.4.5.4 运行系统专业版的在线增量传送

在线增量传输概述

在线增量加载       
WinCC 允许用户在某一项目在运行系统中处于激活状态时，在组态 PC 上对该项目进行编辑。

如果在组态 PC 上对项目进行更改，则对于大部分组态更改，都可通过“在线增量加

载”(Online delta loading) 将更改的部分加载到 HMI 设备。与加载整个项目相比，在线增量

加载耗时更短。当进行在线增量加载时，将打开“加载预览”(Load preview) 对话框。在此对

话框中，可指定在线增量加载期间是覆盖还是保留在 HMI 设备上同时更改的用户管理或日

志。 

说明

在 HMI 设备上同时对项目进行的更改（例如，在用户管理中或在日志中）将在在线增量加

载期间丢失。 
要保留用户管理的更改，请在在线增量加载后再次导出用户管理并导入数据。

说明

设备版本

如果目标 HMI 设备的设备版本与组态的设备版本不一致，则不能进行增量传送。

在对项目进行增量传送之前，请先检查目标 HMI 设备的设备版本是否与组态一致，并根据

需要更新 HMI 设备的版本。 

在线增量加载时请注意下列事项：

• 如果在未激活运行系统的状态下开始在线增量加载，则将加载整个项目。

• 仿真过程中无法进行在线增量加载。 
要在加载前自动结束仿真并在加载后恢复，请在“加载预览”(Load preview) 对话框中选

择相应选项。 
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说明

将不一致的项目加载到设备中，可能会导致设备在线加载增量数据的功能缺失。因此，该系

统禁止 Runtime Professional 中加载不一致的项目。 

完整传送

对组态数据进行的基本更改可能会阻止在线增量传送。在这种情况下，一条消息会在您启动

传送之后通知您在线增量加载已失败。然后，必须将整个项目重新加载到 HMI 设备。必须在 
HMI 设备上的“加载”(Load) 对话框中，对这种运行系统重新启动进行明确确认。此时可以

取消加载。 
如果组态 PC 上的项目位于 HMI 设备的运行系统中时启动完整加载，则会发生以下情况：

• 运行系统停止

• 整个项目下载到 HMI 设备上

• 运行系统重新启动

请注意，启动和停止运行系统可能会导致工厂停产。 

应用情况

您必须在项目的各个不同阶段（如调试、运行和维护）中对组态进行调整。然后，您可以将

这些更改在线传送到 HMI 设备而不必退出运行系统。 
使用在线增量加载的情况包括：

• 连续自动化任务：

应从一台中央组态 PC 在线进行所有更改。这样，您就不必在本地对组态进行更改。也可

以在不退出运行系统的情况下，添加、更改和删除运行系统对象，如变量、报警和日志。

• 在受保护的环境中测试更改：

您可以在组态 PC 上离线执行所计划的更改，然后再将所做更改下载到 HMI 设备。组态

工程师可在一个受保护的环境中对更改内容进行模拟，之后在过程中激活增量数据。这

样，您就可以识别和清除组态错误，以防止它们在过程中引起问题或导致工厂停产。 

参见

在组态 PC 上启动运行系统 (页 2366)
导出用户管理 (页 1467)
导入用户管理 (页 1468)
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在线增量加载的使用和限制

简介       
在某些组态中，在线增量加载功能将会丢失。

文件和元素

下表列出了具有在线增量传送功能的操作以及无在线增量传送功能的操作：

元素 创建 删除 编辑 备注

项目的项目名称/属性 - - - -
HMI 设备 √ - - -
HMI 设备的属性 - - - 编辑：

只有通过禁用项目并重新启动运行系

统，才可激活所做的更改。

用户周期

（项目属性）

- - - -

连接

（“HMI 变量”编辑器）

- - - -

连接参数

（“HMI 变量”编辑器）

- - - -

报警 - - - 请参见下面的“在线报警组态”表

菜单和工具栏 - - - -
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在线报警组态

元素 属性 创建 删除 编辑 备注

- • 报警编号

• 报警组

- - - -

- • 报警类别 √ - √ 如果更改报警类别而不更

改强制确认，则将立即更

新处于激活状态的报警。

如果更改了当前已激活报

警和未确认报警的强制确

认，则系统将对已激活报

警进行确认。

若已将一个已激活报警更

改不具有“已禁用”状态

的报警，会将该已激活报

警禁用。

用户定义报警组 - √ - √ -
模拟量报警的限值 - - - - -
报警类别 - √ - √ 编辑：

对大多数属性有效。单独

列出了例外：

说明

显示 PLC 报警

如果在编译和加载后，更改“运行系统设置 > 报警 > PLC 报警”(Runtime settings > Alarms 
> PLC alarms) 中的“自动更新”(Automatic update) 选项设置，则在线增量加载功能将缺失。

参见

通过多用户工程组态进行编译和加载（概述） (页 2480)
在线增量加载的相关规则 (页 2484)
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16.4.5.5 将 HMI 设备上的运行系统项目更新为 V13 SP1 (RT Professional)

简介

如果已在工程系统上将某个 TIA Portal V13 项目升级到 V13 SP1，则也可以在 HMI 设备上将

运行系统项目从 V13 升级到 V13 SP1。项目将从工程系统完全传送到 HMI 设备的目标目录

中。现有运行系统数据也会一并传送。

要将更新后的 V13 SP1 项目从工程系统传送到 HMI 设备，请注意以下方面： 
• 相应旧版本的运行系统项目必须位于所选目标目录中。这种情况下，需要在“加载预

览”(Load preview) 对话框中确认是否覆盖运行系统项目。

步骤

要将更新后的 V13 SP1 项目从工程系统传送到 HMI 设备并将 HMI 设备上的现有运行系统项

目更新到 V13 SP1，请按以下步骤操作： 
1. 在工程系统的项目树中选择项目。

2. 选择“在线 > 下载到设备”(Online > Download to device) 菜单命令。
或者，也可以从 HMI 设备的快捷菜单中选择“下载到设备 > 软件（全部）”(Download to 
device > Software (all)) 命令。
“下载到设备扩展设置”(Extended download to device) 对话框随即打开。

3. 在“目标文件夹的路径”(Path of the target folder) 下，选择旧运行系统项目的目标目录。

4. 单击“确定”(OK)。
将编译项目。

5. 当“加载预览”(Load preview) 对话框打开后，选择要传送的数据。 
6. 确认覆盖目标项目。

7. 单击“加载”(Load)。
更新后的运行系统项目将传送到 HMI 设备。 

16.4.6 通过多用户工程组态进行编译和加载

16.4.6.1 通过多用户工程组态进行编译和加载（概述） (RT Professional)

简介

将 Multiuser Engineering 用于您的项目时，应考虑编译运行系统项目时的响应以及将项目

下载到 HMI 设备时的响应。

可以在服务器项目视图和本地会话中编译项目并将其加载到 HMI 设备。
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有关多用户工程组态的更多信息，请参见“使用多用户工程组态”。

基本知识

对于 HMI 设备和 RT Advanced，在 Multiuser Engineering 中可能出现以下情景：

• 在服务器项目视图中进行编译

• 在本地会话中进行编译

• 通过服务器项目视图进行加载

• 通过本地会话进行加载

说明

通过服务器项目视图或本地会话完成加载与在单用户项目中完成加载完全相同。完成加载后，

会将当前运行系统项目从当前激活的视图加载到 HMI 设备。 

针对 RT Professional 可能出现以下附加情景：

• 通过服务器项目视图进行在线增量加载

• 通过本地会话进行在线增量加载

说明

在本地会话中编译和加载项目与在单用户项目中编译和加载完全相同，除了在线增量加载外。

在线增量加载的所有规则（如撤销操作）和限制同样适用于 Multiuser Engineering 中的在

线增量加载。

有关详细信息，请参见 在线增量加载的使用和限制 (页 2478)。

原则上，可以在 Multiuser Engineering 项目中执行针对编译和加载的所有命令：

• “软件 (全部重建)”(Software (rebuild all))
• “编译 > 软件 (仅更改)”(Compile > Software (only changes))
• “软件（全部）”(Software (all))
• “在线增量加载”(Online delta loading)（仅 RT Professional）
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术语“项目”

术语“项目”有两种不同的含义，分别对应于编译和加载这两种情况。在组态 PC 上，“项

目”是指 WinCC 项目。“项目”也指您通过编译 HMI 设备组态数据而创建的并下载到 HMI 
设备的运行系统项目。 
• WinCC 项目：包含一个或多个 HMI 设备的组态数据

• 运行系统项目：包含 HMI 设备的编译后组态数据

规则

以下基本规则适用于 Multiuser Engineering 中的编译和下载：

• 在本地会话中编译的运行系统项目始终保持本地状态，不会上传到多用户服务器。无法

在多用户服务器项目中保存改项目。

• 只有在服务器项目视图中编译的运行系统项目可以保存在多用户服务器项目中。

说明

遵守在线增量加载的相关规则。

有关详细信息，请参见 运行系统专业版的在线增量传送 (页 2476)。

有关多用户工程组态的更多信息，请访问西门子 YouTube 频道：多用户工程组态 - 一个团队

同时在一个项目中工作 (https://www.youtube.com/watch?v=n4oTZ2Gzg6U)。

参见

在服务器项目视图中进行编译 (页 2483)
在本地会话中进行编译 (页 2484)
在线增量加载的相关规则 (页 2484)
运行系统专业版的在线增量传送 (页 2476)
通过服务器项目视图进行在线增量加载 (页 2486)
通过本地会话进行在线增量加载 (页 2487)
在线增量加载的使用和限制 (页 2478)
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16.4.6.2 在服务器项目视图中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, 
Comfort Panels, RT Unified)

基本知识

在服务器项目视图中的编译和下载操作与单用户项目中的相应操作完全相同。

当在服务器项目视图中编译项目时，将阻止对多用户服务器项目的访问。此时，其他用户无

法对服务器项目进行更改。将在服务器项目视图中编译的运行系统项目与工程组态项目一同

存储到中央多用户服务器上。阻塞多用户服务器项目以确保组态数据与运行系统项目保持同

步。

说明

当在服务器项目视图中进行编译和保存时，其他用户在“刷新”(refresh) 其本地会话时将获

取您连同工程项目一起更新的运行系统项目。更新后，其他用户无需重新编译您做出的修改。

示例：检入过程中编译

您可以在本地会话中对变量进行更改。所有事先更改均已在服务器项目中进行编译。

如果无编译错误，则可通过“保存更改”(Save changes) 命令将两个项目 - 已更改的工程组态

项目（带有已更改的变量）和已编译的运行系统项目 - 都保存到中央多用户服务器项目中。

如果在检入期间跳过编译，则项目将包含服务器中已保存的更改。

下一位用户在通过服务器项目创建本地会话或更新现有本地会话时，除了其自己所做修改外，

还要编译您的两处修改。

说明

通过多个本地会话对共享项目进行操作会增加出错的可能性。因此建议在检入时编译项目并

消除编译时报告的所有错误。这样可为下一位用户提供无错项目。

参见

通过多用户工程组态进行编译和加载（概述） (页 2480)
在本地会话中进行编译 (页 2484)
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16.4.6.3 在本地会话中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort 
Panels, RT Unified)

基本知识

在本地会话中编译和下载项目与在单用户项目中编译和下载并无区别。

由于本地会话是服务器项目的副本，因此本地会话的第一个编译状态与服务器项目的相同。

如果服务器项目含有未编译内容或编译期间发生的错误消息，这些信息将会传送给本地会话。

说明

因此建议在检入时编译项目并消除编译时报告的所有错误。这样可为下一位用户提供无错项

目并避免传播错误。 

本地会话中进行更新

如果在本地会话中更新项目，则本地会话（包括编译状态）会由服务器对象的内容完全替代。

更新后的本地会话只保留标记用于检入的更改，且这些更改会在本地会话中生成额外的编译

步骤。

示例：更新本地会话

您可以在本地会话中对变量进行更改。所有事先更改均已在服务器项目中进行编译。

通过单击“更新”(Update) 按钮更新本地会话的内容。更新后，本地会话将获取服务器项目

的编译状态。如果要获取已修改的变量，还有相应的编译任务。

参见

通过多用户工程组态进行编译和加载（概述） (页 2480)
在服务器项目视图中进行编译 (页 2483)

16.4.6.4 在线增量加载的相关规则

概述

仅 WinCC RT Professional 支持在线增量加载。在线增量加载的所有规则和限制同样适用于

多用户工程组态中的在线增量加载。
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遵守这些规则，有助于您及时识别出潜在的错误并加以避免。有关详细信息，请参见 在线

增量加载的使用和限制 (页 2478)。 
下图显示了通过多用户工程组态进行在线增量加载的概览：

通过服务器项目视图进行在线增量加载的相关规则

• 单用户项目在线增量加载的所有规则和限制同样适用于多用户工程组态中的在线增量加载。

• 连续在线增量加载只能通过服务器项目视图实现，无法通过本地会话加载。

• 如果您对服务器项目视图进行更改时导致取消了在线增量加载功能，则多用户服务器项

目中的在线增量加载功能会丢失。

 通过本地会话进行在线增量加载的相关规则

• 单用户项目在线增量加载的所有规则和限制同样适用于多用户工程组态中的在线增量加载。

• 必须通过具备在线增量加载功能的服务器项目创建本地会话。  
• 本地会话自身具备在线增量加载功能。
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• 如果您对本地会话进行更改时导致取消了在线增量加载功能，则本地会话会失去在线增

量加载功能。

• 更新过程中，本地会话的在线增量加载功能将丢失。

参见

通过多用户工程组态进行编译和加载（概述） (页 2480)
运行系统专业版的在线增量传送 (页 2476)
在线增量加载的使用和限制 (页 2478)

16.4.6.5 通过服务器项目视图进行在线增量加载 (RT Professional)

基本知识

为保持服务器项目的在线增量加载功能，所有用户均只能在保证不会影响在线增量加载功能

的前提下更改组态。 
只要工程组态项目中的所有用户进行的更改均不会取消在线增量加载功能，就可以通过服务

器项目视图将 WinCC Runtime Professional 中更改的组态部分从本地会话加载至同一 HMI 设
备。

说明

执行完整加载时，HMI 设备的在线增量加载功能将丢失。

多个用户可同时在不同的本地会话中对组态进行更改。但是，必须在服务器项目视图中连续

执行“编译 > 软件（仅更改）”(Compile > Software (only changes)) 或“在线增量加

载”(Online delta loading) 步，因为这需要独占访问权限。

有关多用户工程组态的更多信息，请参见“使用多用户工程组态”。

说明

仅服务器项目视图支持从不同本地会话进行连续在线增量加载。

如果通过服务器项目视图加载到 HMI 设备，而关闭服务器项目视图时使用了“放弃更

改”(Discard changes)，则在线增量加载功能会丢失。下一次对该设备执行加载的过程中，执

行命令“全部加载”(Load all)。 
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参见

通过多用户工程组态进行编译和加载（概述） (页 2480)
加载项目 (页 2470)
运行系统专业版的在线增量传送 (页 2476)

16.4.6.6 通过本地会话进行在线增量加载 (RT Professional)

基本知识

除了通过服务器项目视图实现对 HMI 设备的在线增量加载以外，还可通过本地会话来实现。 
通过本地会话实现的在线增量加载具有以下限制条件：

• 如果在线增量加载通过本地会话完成，那么将来只能通过该本地会话为此 HMI 设备执行

在线增量加载。

• 此后，只能在服务器项目视图中对 HMI 设备进行完整加载。

• 每次更新本地会话都需要对 HMI 设备执行完整加载。

• 本地会话的运行系统项目绝不会传送和存储到多用户服务器项目中。

说明

并非所有组态情况下都适合通过本地会话对 HMI 设备进行在线增量加载。因此，建议事先

对组态情况进行严格检查。

说明

仅服务器项目视图支持连续在线增量加载。 

在创建或更新完本地会话后或在首次加载过程中，“加载预览”(Load preview) 对话框中会显

示如下警告：“项目不匹配”(Projects do not match)。请执行完整加载。
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防止服务器项目中的在线增量加载功能丢失

为保持服务器项目中的 HMI 设备的在线增量加载功能，所有用户均只能在保证不会影响在

线增量加载功能的前提下更改组态。 
如果在本地会话中 HMI 设备的在线增量加载功能因组态更改而丢失，则服务器项目中此 HMI 
设备的在线增量加载功能仅会在您签入问题更改时才会丢失。签入此更改时，并非本地会话

中报告的所有错误都会导致服务器项目的在线增量加载功能丢失。如果签入会导致服务器项

目中的在线增量加载功能丢失，则会停止自动签入。系统会提示一条错误消息通知您。之后，

您可以决定是继续签入还是取消签入。

如果您使用“放弃更改”(Discard changes) 取消签入，则会保留 HMI 设备的在线增量加载功

能。组态更改不会应用于服务器项目。

有关“在服务器项目中签入对象”主题的更多信息，请参见“使用本地会话”部分。

参见

通过多用户工程组态进行编译和加载（概述） (页 2480)
运行系统专业版的在线增量传送 (页 2476)
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16.4.7 启动运行系统

16.4.7.1 在组态 PC 上启动运行系统。 (RT Professional)

简介

在本地加载项目后，即可在 WinCC 中执行组态，同时在组态 PC 上的运行系统中启动项目。

在线组态存在以下限制：

• 当运行系统在组态 PC 上运行时，无法在后台编译项目。

• 运行系统关闭后将项目装载到 HMI 设备时，会自动编译项目的增量数据。也可以手动启

动编译。

• 在运行系统中启动项目时，将激活在 HMI 设备的“运行系统设置”(Runtime settings) 中
定义的项目设置。

• 如果运行系统在组态 PC 上运行，则这些更改将在编译后应用到仿真中。加载后，所有更

改都将应用于运行系统项目。

– 某些更改需要重新启动运行系统才能激活。

– 对当前打开的画面所做的更改将在画面改变后可见。

– 对于某些更改，用于编译对激活的运行系统的组态更改的选项会丢失。如果所做更改

会导致增量加载能力的下降，则会在组态期间发出相应通知。

说明

自动关闭运行系统

如果在 HMI 设备上激活自动传送并在组态 PC 上启动传送，则正在运行的项目将自动终止。 
然后 HMI 设备自动切换到“传送”(Transfer) 工作模式。

调试阶段之后，禁用自动传送功能，以防止 HMI 设备意外切换到传送模式。

传送模式可能会在工厂中触发意外的响应。

要阻止对传送设置的访问进而避免未经授权的更改，请在控制面板中分配密码。

要求

• 已在组态 PC 上打开项目。

• 在组态 PC 上安装了运行系统。
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步骤         
要在组态 PC 上启动运行系统并将更改应用于激活的运行系统的组态中，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中激活 HMI 设备。

2. 选择“在线 > 下载到设备”(Online > Download to device)。
3. 当“加载预览”(Load preview) 对话框打开后，选择在加载后启动运行系统。

4. 单击“加载”(Load)。
此外，也可以使用“WinCC StartTool”来启动项目。 

结果

启动了运行系统，已更新的项目显示在组态 PC 上。 

参见

在线增量加载的使用和限制 (页 2478)
通过 Windows 命令提示符启动运行系统 (页 2492)
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16.4.7.2 启动运行系统专业版 (RT Professional)

简介             
如果组态 PC 上还安装有 WinCC Runtime，则可在加载期间启动运行系统。为此，请激活“加

载预览”(Load preview) 对话框中相应的选项。 
如果 HMI 设备上仅安装了 WinCC Runtime，则将项目加载到 HMI 设备。要在 HMI 设备上启

动 WinCC Runtime，请使用“WinCC StartTool”或者激活随后在加载过程中启动 WinCC 
Runtime 功能。 

要求

WinCC Runtime 已安装在 HMI 设备上。 

说明

在启动项目的运行系统之前，存储介质上必须有至少 100 MB 自由存储空间。

说明

自动关闭运行系统

如果在 HMI 设备上激活自动传送并在组态 PC 上启动传送，则正在运行的项目将自动终止。 
然后 HMI 设备自动切换到“传送”(Transfer) 工作模式。

调试阶段之后，禁用自动传送功能，以防止 HMI 设备意外切换到传送模式。

传送模式可能会在工厂中触发意外的响应。

要阻止对传送设置的访问进而避免未经授权的更改，请在控制面板中分配密码。

在工程师站上启动运行系统

1. 在 WinCC 项目树中选择所需项目。

2. 选择“在线 > 下载到设备”(Online > Download to device)。
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3. 激活在加载后启动 WinCC Runtime 功能。

4. 单击“加载”(Load)。

结果

项目已编译并加载。加载过程中，将启动在 HMI 设备的运行系统设置中选择的所有运行系

统服务。 

参见

通过 Windows 命令提示符启动运行系统 (页 2492)

16.4.7.3 通过 Windows 命令提示符启动运行系统

简介

借助“CCStartStop.exe”工具，WinCC 可通过 Windows 命令提示符中的命令行更改项目的状

态。

• 打开项目

• 在运行系统中激活项目
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• 取消激活项目

使用冗余系统时，可在取消激活冗余服务器之前检查其状态。

• 关闭项目

• 输出项目相关信息或将其导出到日志文件

• ServiceMode：组态 ServiceMode 用户

通过 CCStartStop.exe 启动运行系统

1. 在“Windows 命令提示符”(Windows command prompt) 窗口中输入以下文本：
CCStartStop /a
项目在运行系统中启动。

通过 CCStartStop.exe 停止运行系统

1. 在“Windows 命令提示符”(Windows command prompt) 窗口中输入以下文本：
CCStartStop /d
运行系统停止。

命令提示符：CCStartStop.exe
可通过“CCStartStop.exe”工具启动基本操作：

参数 含义

/? 参数列表

/o <项目文件> 在 WinCC 资源管理器中打开项目。

指定完整的存储路径。

示例：

• CCStartStop /
o D:\Siemens\WinCCProjects\Quick_Start.mcp

/a 激活在运行系统中打开的项目

/d 禁用运行系统

如果要仅禁用图形运行系统，请使用托盘区域中的“SIMATIC WinCC”
图标。

/td 检查冗余状态后取消激活运行系统。

例如，如果冗余伙伴发生故障，取消激活操作会取消。

/c 关闭打开的项目。

仅当项目取消激活时，才会执行此参数。
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参数 含义

/i 显示有关已打开项目的信息。

或者仅输入“CCStartStop”，而不输入参数。

/out:<文件名> 以日志文件形式输出项目信息。

示例为输出到“D:\Temp”文件夹中的“LogWinCC_01.txt”文件：

• CCStartStop /out:D:\Temp\LogWinCC_01.txt
/su 更改项目中 ServiceMode 用户的组态：

• 组态新的 ServiceMode 用户。

• 接受项目中当前 ServiceMode 用户的已更改 Windows 密码。

“/su”参数仅与 WinCC ServiceMode 中的项目相关。

对于组态，请使用补充参数“/domain”、“/user”和“/password”。
要求：

• ServiceMode 已组态了有效的 ServiceMode 用户。

• 项目已打开，但未激活。

示例：

• CCStartStop /
o D:\Siemens\WinCCProjects\Quick_Start.mcp /s
u /domain:plant011 /user:operator02 /
password:MYpa$$w0rd
“Quick_Start”项目已打开。

已接受“plant011\operator02”用户作为 ServiceMode 用户，密码

为“MYpa$$w0rd”。
如果项目已打开，可省略“/o”参数和项目名称。

/domain:<域> * ServiceMode 用户的域。

组态本地用户时不需要指定域。

/user:<用户名> * 新 ServiceMode 用户的名称

已更改当前组态 ServiceMode 用户的名称，但未指定用户名。

/password:<密
码> *

ServiceMode 用户的密码

指定的密码必须与用户当前 Windows 密码相同。

如果要只更改 ServiceMode 用户的密码，请忽略“/domain”和“/user”
参数。

示例：

• CCStartStop /su  /password:NEWpa$$w0rd
在打开的项目中，已登录用户的密码改为新密码“NEWpa$
$w0rd”。

*) 仅当与“/su”参数结合使用时，参数才有效，且仅与 WinCC ServiceMode 中的项目相关。
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示例：通过“CCStartStop”管理 WinCC 项目

要打开、激活和关闭项目，请按以下步骤操作：

1. 在“Windows 系统”(Windows system) 程序组中选择“命令提示符”(Command prompt) 条目。
DOS 窗口随即打开。

2. 输入下列命令行：

– 打开项目：

CCStartStop /o <项目路径>\<项目名称>.mcp
– 激活项目：

CCStartStop /a
– 取消激活：

CCStartStop /d
– 关闭项目：

CCStartStop /c
3. 要关闭窗口，请输入“exit”或单击“X”按钮。

参见

启动运行系统专业版 (页 2491)
在组态 PC 上启动运行系统。 (页 2489)

16.4.8 运行系统操作的基础知识

16.4.8.1 运行系统操作概览（专业版）

操作选项

硬件配置决定了 HMI 设备的操作方式：

• 触摸屏

对话框中显示的操作元素是触摸式的。 触摸对象的操作与机械键的操作基本相同。 通过

用手指触摸式操作元素来将其激活。 要双击操作元素，连续两次触摸相应的操作元素即可。

• HMI 设备键盘

通过 HMI 设备上的按键选择并操作画面中显示的操作元素。

• 外部键盘

• 外部鼠标
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操作元素的操作反馈     
HMI 设备会在其检测到某个操作元素已被选择后立即提供视觉上的反馈。 操作元素将获得

焦点并被选中。 这种选择是独立的，与 PLC 的通信无关。 因此，该选择并不能指示相关动

作实际上是否已经执行。

组态工程师也可对操作元素的选择进行组态，使其与标准选择产生差异。

操作元素的视觉反馈     
视觉反馈的类型取决于操作元素： 
• 按钮

只要组态工程师已经组态了 3D 效果，HMI 设备就会输出“已按下”和“未按下”状态的

不同视图：

– “已按下”状态：

– “未按下”状态：

组态工程师决定所选域的外观，例如线宽和焦点颜色。

• 隐形按钮

默认情况下，触摸隐形按钮时它们并不显示为已按下状态。 在这种情况下不会提供任何

视觉操作反馈。

然而，组态工程师可组态隐形按钮，以便在触摸后将按钮的轮廓显示为线条。 该轮廓将

保持可见状态，直到选择其它操作元素。

• I/O 域
选择 I/O 域时，I/O 域的内容将显示在彩色背景上。 使用触摸式操作后，将显示屏幕键盘，

以便输入数值。 
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16.4.8.2 触摸屏操作

触摸屏操作概述

使用触摸屏操作 HMI 设备上运行的项目的 HMI 设备。

操作触摸屏

注意

触摸屏的损坏

请勿使用锋利或尖锐物体接触触摸屏。 
避免使用坚硬物体点击触摸屏，并避免持续使用运动控制。 
这两种方式都会显著降低触摸屏的使用寿命，甚至导致触摸屏故障。

触发意外动作

同时触摸多个操作元素可能触发意外的动作。

确保每次仅触摸屏幕上的一个操作元素。

操作元素是 HMI 设备屏幕上的触摸感应式符号。

使用触摸屏操作的特性

触摸屏操作具有以下特性：

• 启用

要启用操作员控件，请使用手指或触摸笔触摸屏幕。要实现双击操作，请快速触摸两次

该操作员控件。

• 输入值

使用屏幕键盘在触摸屏上输入数字和字母。 
• 细心操作

如果同时触摸了多个操作员控件，可能会触发意外的动作。 

使用屏幕键盘输入值

操作需要输入值的屏幕对象时，会立即显示屏幕键盘。根据 HMI 设备和所组态的操作元素，

系统会针对是输入数字值还是字母数字值而显示不同的屏幕键盘。输入完成后，屏幕键盘将

再次隐藏。
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文件浏览器（Windows 8 或更高版本）

在带触摸屏的 Windows 8 或更高版本的 PC 上，只能使用鼠标、键盘或屏幕键盘（不使用触

摸功能）操作文件浏览器对话框。在安装 Windows 8 或更高版本操作系统的触摸屏 PC 上，

可通过脚本使用 Windows 操作系统的文件浏览器对话框。 

屏幕键盘 (Basic Panels)

布局

下图显示了 Runtime Professional HMI 设备上屏幕键盘的主体结构。

 

数字

 

字母  

编译和加载

16.4 Runtime Professional

可视化过程

2498 系统手册, 11/2022, 在线文档



使用多点触控功能

多点触控操作

简介

在 Windows 7、Windows 8 和 Windows 10 下，RT Professional 支持多点触控操作。使用一

个或两个手指触摸对象，即可在多点触控屏上对其进行操作。TIA Portal V13 及更高版本支

持多点触控操作。版本 V12 或更早的版本仅支持单点触控操作。

要求

使用的监视器必须支持多点触控功能。

多点触控操作的基本知识  
多点触控功能监视器可通过点击、拖动、打开、缩放和滑动进行操作，并能准确检测出触摸

类型。例如，点击是指使用一个手指短暂触摸屏幕，并由此激活按钮。拖动是指将手指按在

屏幕上，然后向恒定方向移动，类似于鼠标的拖放操作。打开和缩放操作是指同时用两个手

指触摸屏幕，然后拉大或缩小手指间隙。滑动操作是指用一个手指短暂触摸屏幕并向一个方

向移动。 
您可以在屏幕中使用多点触控操作滚动、放大或缩小画面部分，或在堆叠画面间进行切换。

水平拖动画面内容可左右移动。垂直拖动可在视图中上下滚动。进行缩放操作时，屏幕上会

显示一个指示器，指示缩放因子。 
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支持的手势

支持的手势

支持以下手势。

手势   功能

点击 例如，通过点击可选择按钮。

拖动 例如，使用一个手指可在画面中

水平和垂直滚动。 
在画面中垂直拖动的同时可水平

和垂直滚动。

缩放 双指缩放可放大或缩小画面的显

示。

根据组态的缩放因子进行缩放操

作时，可显示或隐藏对象。 例
如，只有在缩放因子足以保证显

示所需的对象时，才会显示某个

对象。

滑动 由画面中心向右或向左滑动时，

可以在堆叠的画面间进行浏览。

说明

使用三个或多个手指进行操作

请勿使用三个或多个手指操作设备。 这将导致误操作。
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说明

拖动和缩放设置

要解锁“拖动”(Drag) 和“缩放”(Scale) 功能，请选中“滚动条”(Slider) 复选框，并清除“运

行系统设置 > 画面 > 属性窗口”(Runtime Settings > Screens > Properties Window) 下的“扩

展缩放”(Extended zoom) 复选框。 同时，在每个画面的巡视窗口中选择“属性 > 属性 > 其
它”(Properties > Properties > Miscellaneous) 下的“扩展缩放”(Extended zoom) 复选框。

参见

在运行系统中隐藏层和对象 (页 287)

对操作员控件进行双手操作

对操作员控件进行双手操作

简介

WinCC RT Professional 支持对操作员控件进行双手操作。 对于用来更改关键系统设置（例

如带有机器限制值的控制变量）的操作员控件，可确保对其进行安全操作。 

锁定和解锁的操作员控件

将特定的操作员控件定义为“锁定的操作员控件”，以便对操作员控件进行双手操作。 通
常，无法在运行系统中操作锁定的操作员控件。 操作员只有在同时按下释放按钮时，才可

以操作锁定的操作员控件。  
在运行系统中，只有在按下释放按钮时，才可以通过 tab 顺序来访问已锁定的操作员控件。

锁定的操作员控件和释放按钮

可以将所有操作员控件组态为锁定状态。

必须至少在屏幕中将一个按钮组态为释放按钮。 该按钮可以是任意未锁定的按钮。 

在运行系统中的显示 
在运行系统中，锁定的操作员控件显示为灰色。 通过释放按钮将已锁定的操作员控件解锁

时，这些控件将完全可见。 
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对支持多点触控功能的项目进行仿真

WinCC 支持对已组态的多点触控功能进行仿真。 要求是监视器支持多点触控操作。 

锁定和解锁操作员控件

对于用于多点触控设备的项目，可以在项目中锁定和解锁操作员控件。只有在操作员同时按

下释放按钮时，才可以在运行系统中操作已锁定的操作员控件。 
可同时锁定和解锁单个操作员控件或多个操作员控件。 

步骤

1. 组态 I/O 域、按钮或滚动条形式的操作员控件。 
2. 选择所需的操作员控件。 
3. 要锁定操作员控件，请在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 下禁用

选项“允许操作员控件”(Allow operator control)。  

在运行系统中，只有在同时按下释放按钮时才可以操作已锁定的操作员控件，该释放按钮已
使用相应的系统功能实现动态化。

4. 要解锁操作员控件，请在“属性 > 属性 > 安全性”(Properties > Properties > Security) 下启用
选项“允许操作员控件”(Allow operator control)。  

在画面或模板中组态释放按钮

如果操作员要操作多点触控设备上的已锁定操作员控件，则须至少在同一个画面中组态一个

释放按钮。 
组态一个释放按钮，使其在您按下该按钮时释放操作员控件，不再按下时锁定操作员控件。
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如果需要在一个带释放按钮的画面中解锁多个对象，请为每个项目增加一个条目来扩展释放

按钮的函数列表。

要求

• 在画面或模板中创建一个或多个按钮。 

步骤

1. 选择想要组态为释放按钮的按钮。

2. 在巡视窗口中单击“属性 > 事件”(Properties> Events)。
3. 选择“按鼠标左键”(Press left mouse button) 事件。

4. 单击表中的“添加函数”(Add function)。
5. 选择“SetPropertyByConstant”系统函数。

6. 从“画面名称”(Screen name) 列表中选择相应画面。

7. 从“画面对象”(Screen object) 列表中选择相应按钮。

8. 从“属性名称”(Property name) 列表中选择“允许操作员控件”(Allow operator control) 属性。
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9. 输入值“1”。

10.要在松开释放按钮时撤销控件使能，请选择“释放鼠标左键”(Release left mouse button) 事
件并输入值“0”。

只有在操作员同时按下一个已组态的释放按钮时，才能在运行系统中操作已锁定的操作员控

件。  
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16.4.8.3 键操作

键操作概述

简介

使用 HMI 设备的按键操作 HMI 设备的控制面板/启动中心或设备上运行的项目。 所提供的控

制键和功能键具体取决于设备。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

控制键和快捷键

简介     
以下表格列出了可用于操作项目的控制键。 

说明

控制键的可用性取决于所使用的 HMI 设备。 

可通过键或快捷键触发键盘 HMI 设备的功能。使用快捷键时，需首先按住第一个键。然后

再按下另一个键。 

在画面中导航

键或快捷键 功能 说明

  制表键       根据 tab 顺序选择下一个操作元素

制表键 根据 tab 顺序选择上一个操作元素

  光标键     选择紧邻当前画面对象并位于该对象

上方、下方、左侧或右侧的一个操作

元素

浏览操作元素
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操作元素的操作     

键或快捷键 功能 说明

  ENTER 键       • 控制按钮。

• 应用并结束输入

• 打开选择列表

• 切换输入字段内的字符模式和标

准模式

在字符模式下选择单个字符。在

此模式下，可使用光标键在字符

集内滚动。     

 
定位光标 将光标定位在一个操作元素内，例如 

I/O 域中

  删除字符       删除当前光标位置左侧的字符

  删除字符     删除紧在当前光标位置右侧的字符

  取消       • 删除一个值的输入字符，恢复原

始值

• 关闭激活的对话框。

滚动到起始页 滚动到列表起始页

  回滚         将列表回滚至前一页

滚动到末尾页 滚动到列表尾页。

  向上滚动         将列表向上滚动一页

打开选择列表     打开选择列表

接受值 接受在选择列表中选择的值，且不关

闭列表
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输入快捷键

键 功能 用途

切换（数字/字母）   从数字布局切换到字母布局

• 没有 LED 点亮：

启用数字布局。按一次该键将切换到字母

布局。

• 右侧或左侧 LED 点亮：

启用左侧或右侧字母布局。 
每次按下该键时，系统在左侧字母布局、右侧

字母布局和数字布局之间切换。       
Shift
（大写/小写）   

用于快捷键，例如切换到大写字母

切换到其它键盘布局 某些键的左下角包含蓝色特殊字符，例如百分

号“%”。要输入这些字符，请同时按下相关键

和左侧显示的特殊字符键。

常规控制功能   用于快捷键，例如浏览趋势视图

常规控制功能   用于快捷键，例如用于“监控表”(Watch 
table) 画面对象

确认报警

键 功能 用途

确认     确认当前显示的报警或报警组中的所有报警

只要未确认的报警处于激活状态，LED 就一直

点亮。   

显示信息文本     

键 功能 说明

显示信息文本     针对选定的对象（例如报警或 I/O 域），打开

一个窗口并显示组态的相关信息文本

如果针对选定的对象显示信息文本，则 LED 点
亮。 

键或快捷键
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功能键

功能键（F1、F2、F3 等）的分配在组态过程中定义。 

采用全局功能分配的功能键

无论显示什么画面，全局分配的功能键都将始终触发 HMI 设备或 PLC 上的同一动作。 例如，

激活画面或关闭报警窗口就属于这类动作。

采用局部功能分配的功能键

采用局部功能分配方式的功能键与画面相关，因此，仅在活动画面中才生效。

采用局部分配方式分配给功能键的功能会随着画面的不同而发生变化。

在一个画面中，一个功能键只能对应一个函数分配，全局函数或局部函数皆可。项目计划者

指定分配的优先级。

操作功能键

说明

在画面切换后操作功能键

如果在画面切换之后按下一个功能键，则在完全显示新画面之前可能会触发新画面中的相关

功能。

直接键

简介

HMI 设备上的直接键用于设置 SIMATIC S7 I/O 区域中的位。 
可以利用直接键执行短响应时间的操作，举例来说，步进模式便有这种要求。 

说明

当 HMI 设备处于“离线”模式下时，直接键仍处于激活状态。  

说明

如果在正在运行的项目中操作具有直接键功能的功能键，则将始终执行直接键功能，而与当

前画面内容无关。
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说明

仅当存在通过 PROFIBUS DP 或 PROFINET IO 的连接时，才能使用直接键。

直接键会额外增加 HMI 设备的基本负载。

直接键 
可将下列对象组态为直接键： 
• 按钮

• 功能键

根据不同的 HMI 设备和组态，直接键按照具体屏幕进行组态。 
有关直接键的更多信息，请参见设备文档。 

16.4.8.4 在画面中导航 (BS)

简介

在 HMI 设备的显示画面中可进行以下导航：

• 在组态的画面对象之间导航

• 在画面对象内导航

当选择一个复杂画面对象时，光标焦点会切换到该画面对象并遵循该处的 tab 顺序。

• 在画面对象的表格中导航

步骤

• 若要按指定的 tab 顺序进行导航，请按 <TAB> 键。

• 若要在操作员控件之间自由导航，请按下光标键。

根据具体 HMI 设备的组态，还可使用功能键或快捷键进行导航。

使用触摸屏或鼠标对 HMI 设备进行操作时，可通过触发所需动作进行间接导航。为此，可

触摸或单击相应的操作员控件。

结果

操作员控件将按照选定的顺序获取光标焦点。您可以在选定的操作员控件上触发动作。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。
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16.4.8.5 触发一个动作

简介

在操作员控件上触发一个动作可能具有以下意义：

• 执行一个命令。

示例： 单击一个按钮可触发脚本或执行预定义的功能。

• 启用一个对象。

示例： 要输入一个值，可通过 <Enter> 键选择一个表格单元格。

要求

• 已导航到要触发动作的相关操作员控件。

• 光标焦点位于该操作员控件上。

步骤

• 按下 <Enter>。
或者

• 在触摸屏上触摸一次或快速触碰两次操作员控件。

或者

• 使用鼠标单击或双击该操作员控件。

结果

可能得到以下结果：

• 执行请求的命令。

• 屏幕键盘打开并且/或者光标在操作员控件的输入区域闪烁。

• 所需元素已选定并可移动。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.4.8.6 输入值

简介

根据输入格式，可在输入字段中输入数字或字母数字值。 
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根据现有的硬件，可通过屏幕键盘、HMI 设备的控制键或外部键盘输入这些值。

要求

• 对象是输入字段或表格字段。

• 该操作员控件已启用。

输入值

1. 输入所需值。

2. 要确认输入值并退出字段，请按 <Enter> 键。

3. 要放弃输入值并退出字段，请按 <Esc> 键。

结果

已输入或放弃一个值。 根据需要导航到下一个操作员控件。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.4.8.7 移动操作员控件

简介

在运行系统中，可使用鼠标或触摸屏移动画面对象的可移动式操作员控件，例如滑块或滚动

条。 使用键盘进行的操作将在下文进行介绍。

要求

• 已选择可移动式操作员控件。

步骤 
• 要移动操作员控件，请根据操作元素按照以下方式进行操作：

– 触摸屏的标准操作： 按下光标键。

– 键盘设备的标准操作： 按下 <SHIFT> 和光标键。

– 开关： 按下 <ENTER>
– 滑块： 按下 <PgUp> 或 <PgDn> 

1. 要完成移动，请导航到另一画面对象或操作员控件。
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滑块相关步骤

1. 要移动操作员控件，请按下光标键。

2. 要完成移动，请导航到另一画面对象或操作员控件。

结果

可移动式操作员控件的位置和画面对象中的显示内容已更改。

更多详细信息，请参见 HMI 设备的操作说明。

16.4.8.8 显示信息文本（专业版）

应用     
组态工程师使用工具提示来提供附加信息和操作说明。组态工程师可以组态画面和操作元素

的工具提示。 
I/O 域的工具提示可能包含有关待输入的值的信息等内容。 

步骤

根据组态，可以通过组态的操作元素来调用工具提示。 
有关此主题的更多信息，请参见您的设备文档。 
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16.4.8.9 切换运行系统语言

简介    
HMI 设备支持多语言项目。 已组态用于更改 HMI 设备运行系统语言设置的操作元素。 
项目启动时使用的语言总是上一个会话中设置的语言。

要求

• HMI 设备上具有项目所需的语言。

• 语言切换功能已链接到一个操作元素，例如一个按钮。

选择语言

可以随时更改项目语言。 切换语言之后，语言特定的对象将立即以新语言显示在画面中。

运行系统的语言可通过以下方式进行切换：

• 使用所组态的操作元素从列表中的一种语言切换到另一种语言。

• 使用所组态的操作元素直接设置所需语言。

16.4.8.10 运行系统数据

导出数据

要在运行系统中将数据导出到 CSV 文件，请按以下步骤操作：

1. 在显示和操作对象的工具栏中单击“导出数据”(Export data) 按钮。
根据组态情况，将打开一个对话框。

2. 如果具有适当的权限，选择要导出的文件和目录。

说明

文件名

即使为文件名指定“*.csv”以外的文件扩展名，运行系统数据仍会导出到 CSV 文件。

3. 开始导出。
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说明

导出对话框

如果没有显示对话框，则将数据导出到预定义文件的操作会自动开始。

16.5 跳转到组态

16.5.1 跳转到组态

简介

在 WinCC Runtime Advanced 中，可定义一个上下文相关开关选项，从 HMI 切换到 TIA Portal 
工程组态系统的组态中。通过该选项，操作员可从运行系统跳转到工程组态系统中一个特定

的项目或块中，也可通过该选项对数据进行检查或更改。此外，操作员还可在 TIA Portal 的
相应编辑器中打开或编辑已打开项目中的其它对象。更改组态，可极大简化和加速故障诊断

过程。 
根据具体需求，可组态为读/写访问，或读取模式中的只读访问。

组态跳转到 TIA Portal
组态系统函数 ShowBlockinTIAPortal，以从报警视图或 GRAPH 概览进行跳转。

可以使用组态的报警视图按钮或 GRAPH 概览的系统函数，在 TIA Portal 中切换到项目。  

系统函数

使用系统函数 ShowBlockInTIAPortalFromAlarm，可在程序中组态一个事件的变更，用于触

发一个硬件中断。这样，即可对该事件进行相应响应并检查程序是否存在错误（如，互锁中

触点缺失） 
该系统函数可组态为一个画面对象，如报警视图中的一个按钮或工具栏中按钮。单击该按钮，

系统将保存相应的上下文信息。切换到工程组态系统时，在程序代码中将自动显示对应的位

置。 
有关该系统函数的说明信息，请参见“Runtime Advanced 的系统函数 > 
ShowBlockInTIAPortal (页 1802)”(System functions for Runtime Advanced > 
ShowBlockInTIAPortal)
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跳转到受保护的项目 
您可以为整个项目启用项目保护，以及组态访问的角色和用户。当用户从运行系统切换到受

保护的项目时，将根据为相关用户定义的功能权限授予访问权限。例如，在项目保护中设置

的功能权限“在只读模式下打开项目”将禁用在 WinCC 中组态的读访问和写访问。 
打开受保护项目时，在登录对话框中输入用户名和密码。

16.5.2 TIA Portal 中的读取模式

简介

在 WinCC Runtime Advanced 中，可组态从 HMI 到 TIA Portal 的上下文相关的切换开关。通

过该选项，可组态两种不同的访问类型跳转。

• 读写访问

跳转到 TIA Portal 后，操作员可在工程组态系统中编辑所有项目数据，并对硬件进行读写

访问。

• 只读访问

跳转到 TIA Portal 后，操作员只能对项目数据进行限制性访问。在工程组态系统中，操作

员不能更改数据，只能对硬件进行在线只读访问。

只读访问基于读取模式。在读取模式中，无法更改项目数据。

读取模式

在读取模式中，操作员只能执行无需更改项目和在线数据的组态与诊断任务。发生过程错误

时，在读取模式中可进行在线读取访问进行辅助性错误分析。 
在读取模式中，操作员可使用 TIA Portal 的导航功能进行故障诊断和程序分析。 
• 已打开项目中的项目树

操作员可通过项目树访问项目中的所有对象，并在支持读取模式的编辑器中以只读方式

打开这些对象。但不支持读取模式的编辑器无法打开。

• 功能“转至”(Go to)、读/写访问、定义和设备。

通过“转至”功能，操作员可对过程状态和数据进行分析。

• 编辑器“交叉引用”(Cross references)、“交叉引用信息”(Cross-reference information) 和
“程序信息”(Program information)
操作员可通过交叉引用功能显示项目中对象的使用概况。
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读取模式中的操作

在读取模式中，操作员可在工程组态系统执行以下操作：

• 在 Portal 视图和项目视图之间进行切换。

• 使用主菜单命令或工具栏按钮，在 TIA Portal 中打开另一个项目。

• 访问所连接的设备。

• 使用主菜单命令，退出 TIA Portal 工程组态系统。

支持读取模式的编辑器

以下 TIA Portal 编辑器可在读取模式中打开：

• 程序编辑器，可显示

– FBD、LAD、GRAPH、STL 和 SCL 编程语言的程序块

– 数据块和 UDT
– ProDiag 函数块

• 变量表

• 程序信息

• 交叉引用列表

• 交叉引用信息

• 设备与网络

• HMI 编辑器

• 安全管理编辑器

• 在项目中进行搜索

读取模式中的限制条件

在读取模式中，操作员不能在 TIA Portal 中执行以下操作：

• 上传项目、下载项目、编译项目

• 启动仿真

• 创建新对象

• 编辑项目

• 更改程序状态变量

• 显示监控表和强制表

编译和加载
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• 打开“在线与诊断”(Online & diagnostics) 编辑器

• 打开工艺对象编辑器

• 打开本地模块编辑器

16.6 跳转到组态 (RT Professional)

16.6.1 跳转到组态 (RT Professional)

简介

在 WinCC Professional 中，可定义一个上下文相关开关选项，从 HMI 切换到 TIA Portal 工程

组态系统的组态中。通过该选项，操作员可从运行系统跳转到工程组态系统中一个特定的项

目或块中，也可通过该选项对数据进行检查或更改。此外，操作员还可在 TIA Portal 的相应

编辑器中打开或编辑已打开项目中的其它对象。更改组态，可极大简化和加速故障诊断过

程。 
根据具体需求，可组态为读/写访问，或读取模式中的只读访问。

组态跳转到 TIA Portal
根据具体应用，可通过以下两种方式更改 TIA Portal 中的项目：

• 使用 4 个运行系统 API 函数进行更改

可组态一个画面对象，在 C 脚本中执行 4 个 API 函数中的一个。 
• 通过系统函数进行更改

可组态一个系统函数，在发生中断时，操作员可切换到触发硬件中断的程序位置处。

运行系统 API 函数

通过该 API 函数，可从 WinCC Runtime 的画面中直接切换到程序代码中。在跳转点，首先

会进行检查并确定 TIA Portal 是否打开。如果未打开，TIA Portal 将自动启动。TIA Portal 中
的相应编辑器随即打开。在此，可对使用点、分配点、调用点或步进点进行搜索。

使用这 4 个 API 函数中的一个，在 TIA Portal 中打开一个项目：

• OpenTIAPortalProject  将打开 TIA Portal 中的项目.。
• OpenTIAPortalIECPLByCall  适用于 LAD 和 FBD 语言，用于显示标准块的程序段输入前导

逻辑.。
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• OpenTIAPortalIECPLByAssignment  适用于 LAD 和 FBD 语言，用于显示操作数分配及其

前导逻辑.。
• OpenTIAPortalS7GraphByBlock  适用于 Graph 语言，用于显示 GRAPH 顺控程序中的步.。
有关这些 API 函数的说明信息，请参见“接口 > 运行系统 API > 显示 PLC 代码的函

数”(Interfaces > Runtime API > Functions for displaying the PLC code)

系统函数

使用系统函数 ShowBlockInTiaPortalFromAlarm，可在程序中组态一个事件的变更，用于触

发一个硬件中断。这样，即可对该事件进行相应响应并检查程序是否存在错误（如，互锁中

触点缺失） 
该系统函数可组态为一个画面对象，如报警视图中的一个按钮或工具栏中按钮。单击该按钮，

系统将保存相应的上下文信息。切换到工程组态系统时，在程序代码中将自动显示对应的位

置。 
有关该系统函数的说明信息，请参见“Runtime Professional 的系统函数 > 
ShowBlockInTiaPortalFromAlarm (页 1854)”(System functions for Runtime Professional > 
ShowBlockInTiaPortalFromAlarm)

访问受保护的项目 
您可以为整个项目启用项目保护，以及组态访问的角色和用户。当用户从运行系统切换到受

保护的项目时，将根据您为相关用户定义的功能权限授予访问权限。例如，在项目保护中设

置的功能权限“在只读模式下打开项目”将禁用在 WinCC 中组态的读访问和写访问。 
打开受保护项目时，在登录对话框中输入用户名和密码。
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16.6.2 TIA Portal 中的读取模式 (RT Professional)

简介

在 WinCC Professional 中，可组态从 HMI 到 TIA Portal 的上下文相关的切换开关。通过该选

项，可组态两种不同的访问类型跳转。

• 读写访问

跳转到 TIA Portal 后，操作员可在工程组态系统中编辑所有项目数据，并对硬件进行读写

访问。

• 只读访问

跳转到 TIA Portal 后，操作员只能对项目数据进行限制性访问。在工程组态系统中，操作

员不能更改数据，只能对硬件进行在线只读访问。

只读访问基于读取模式。在读取模式中，无法更改项目数据。

读取模式

在读取模式中，操作员只能执行无需更改项目和在线数据的组态与诊断任务。发生过程错误

时，在读取模式中可进行在线读取访问进行辅助性错误分析。 
在读取模式中，操作员可使用 TIA Portal 的导航功能进行故障诊断和程序分析。 
• 已打开项目中的项目树

操作员可通过项目树访问项目中的所有对象，并在支持读取模式的编辑器中以只读方式

打开这些对象。但不支持读取模式的编辑器无法打开。

• 功能“转至”(Go to)、读/写访问、定义和设备。

通过“转至”功能，操作员可对过程状态和数据进行分析。

• 编辑器“交叉引用”(Cross references)、“交叉引用信息”(Cross-reference information) 和
“程序信息”(Program information)
操作员可通过交叉引用功能显示项目中对象的使用概况。

读取模式中的操作

在读取模式中，操作员可在工程组态系统执行以下操作：

• 在 Portal 视图和项目视图之间进行切换。

• 使用主菜单命令或工具栏按钮，在 TIA Portal 中打开另一个项目。

• 访问所连接的设备。

• 使用主菜单命令，退出 TIA Portal 工程组态系统。
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支持读取模式的编辑器

以下 TIA Portal 编辑器可在读取模式中打开：

• 程序编辑器，可显示

– FBD、LAD、GRAPH、STL 和 SCL 编程语言的程序块

– 数据块和 UDT
– ProDiag 函数块

• 变量表

• 程序信息

• 交叉引用列表

• 交叉引用信息

• 设备与网络

• HMI 编辑器

• 安全管理编辑器

• 在项目中进行搜索

读取模式中的限制条件

在读取模式中，操作员不能在 TIA Portal 中执行以下操作：

• 上传项目、下载项目、编译项目

• 启动仿真

• 创建新对象

• 编辑项目

• 更改程序状态变量

• 显示监控表和强制表

• 打开“在线与诊断”(Online & diagnostics) 编辑器

• 打开工艺对象编辑器

• 打开本地模块编辑器
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16.6.3 组态读取模式 (RT Professional)

简介

在 WinCC Professional 中，可在读取模式下组态一个上下文相关开关，切换到 TIA Portal。在

读取模式中，操作员无法更改任何项目数据。

通过运行系统 API 函数组态读取模式

如果使用 C 脚本的 API 函数对 TIA Portal 进行更改，则需将读取模式组态为该 API 函数的一

个参数。通过位域 dwFlags 中的某个位，可为操作员设置只读访问或读/写保护功能。根据

该位中的值， TIA Portal 将打开为读取模式 (TRUE) 或非读取模式 (FALSE)。
有关这些 API 函数的说明信息，请参见“接口 > 运行系统 API > 显示 PLC 代码的函

数”(Interfaces > Runtime API > Functions for displaying the PLC code)。

通过系统组态读取模式 
使用系统函数 ShowBlockInTiaPortalFromAlarm 组态到 TIA Portal 的跳转时，需设置参数 读
取模式 (Read mode)：
• TRUE（默认值）：TIA Portal 将打开为读取模式，用户无法更改任何项目数据。 
• FALSE：将以读取权限或其它相应权限打开 TIA Portal。
有关该系统函数的说明信息，请参见“Runtime Professional 的系统函数 > 
ShowBlockInTiaPortalFromAlarm” (页 1854)(System functions for Runtime Professional > 
ShowBlockInTiaPortalFromAlarm)。

参见

在 Tia Portal 中显示来自报警的块 (页 1854)

16.6.4 示例：使用 API 函数组态读取模式 (RT Professional)

简介

在以下示例中，显示了调出切换为 TIA Portal 的程序代码。是否激活读取模式，取决于所登

录用户的访问权。
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要求

• 在用户管理中，创建“Supervisors”组。

• 为“Supervisors”组指定权限分配“Go to TIA Portal”（数值 4）

示例

#pragma code("kopapi.dll")
#include "kopapi.h"
#pragma code()
#pragma code("UseAdmin.dll")
#include "pwrt_api.h" 
#pragma code() 

BOOL result; 
CMN_ERROR error; 

const DWORD permLevelTiaP = 4; 

DWORD dwFlags = KOPAPI_FLAG_TIAPORTAL_OPEN_BRINGINFRONT |

KOPAPI_FLAG_TIAPORTAL_OPEN_READONLY;
char* plc = "PLC_1"; 
char* contBlock = "OPC1_DB"; 
char* operand = "#s1"; 

if(PWRTCheckPermission(permLevelTiaP, 1)) 
{ 

dwFlags &= ~KOPAPI_FLAG_TIAPORTAL_OPEN_READONLY; 
} 

result = OpenTIAPortalIECPLByAssignment(dwFlags, 
 GetTagChar("TiaPortalProjectPath"), plc, contBlock, operand, 444 
"TIAPErrorTag", &error);

结果

系统将检查所登录的用户是否具有操作员权限。

“Supervisors”组中的操作员具备切换到 TIA Portal 的权限。未分配到该组的用户不能执行切

换到 TIA Portal 操作。
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16.7 维护 HMI 设备

16.7.1 HMI 设备维护概述（基本面板）

结构               
下图显示了 HMI 设备的软件组件及其与工程组态系统的关系。

运行系统数据

运行系统数据在设备运行过程中生成，并存储到 HMI 设备中。 例如，此类数据包括配方和

用户管理数据。 此类数据在加载期间会被覆盖。 如果需要，可在加载运行系统项目之前保

存此类数据。

运行系统项目

运行系统项目包含 HMI 设备的已编译的组态数据。 您可将运行系统项目从 WinCC 下载到 HMI 
设备。

运行系统软件和操作系统

HMI 设备的运行系统软件和操作系统一起构成映像。 HMI 设备有多个映像可用。 HMI 设备

的所有映像均位于 WinCC 中。 如果需要，可根据组态将相应映像和运行系统项目下载到 HMI 
设备中。
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固件和硬件

HMI 设备随同预组态的固件和硬件一起交付。 

16.7.2 HMI 设备维护任务概述（基本面板）

结构

下图显示了 HMI 设备的软件组件及其与工程组态系统的关系。

运行系统数据

运行系统数据在设备运行过程中生成，并存储到 HMI 设备中。 例如，此类数据包括配方和

用户管理数据。此类数据在加载期间会被覆盖。如果需要，可在加载运行系统项目之前保存

此类数据。

运行系统项目和运行系统软件

运行系统项目包含 HMI 设备的已编译的组态数据。 可将运行系统项目和运行系统软件从 
WinCC 下载到 HMI 设备。

操作系统

此 HMI 操作系统被称为映像。 HMI 设备有多个映像可用。HMI 设备的所有映像均位于 WinCC 
中。如果需要，可根据组态将相应映像和运行系统项目下载到 HMI 设备中。
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固件和硬件

HMI 设备随同预组态的固件和硬件一起交付。 

16.7.3 HMI 设备维护概述（RT Adv、RT Prof）

结构

下图显示了 HMI 设备的软件组件及其与工程组态系统的关系。

运行系统数据

运行系统数据在设备运行过程中生成，并存储到 HMI 设备中。 例如，此类数据包括配方和

用户管理数据。此类数据在加载期间会被覆盖。如果需要，可在加载运行系统项目之前保存

此类数据。

运行系统项目

运行系统项目包含 HMI 设备的已编译的组态数据。 您可将运行系统项目从 WinCC 下载到 HMI 
设备。

操作系统和运行系统软件

HMI 设备的操作系统和运行系统软件安装在独立于 WinCC 的 HMI 设备上。 此软件的维护方

式与任何其它 PC 的软件维护方式相同。
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固件和硬件

HMI 设备随同预组态的固件和硬件一起交付。 

16.7.4 ProSave

简介   
默认情况下，安装 WinCC 时会安装“ProSave”服务工具。 可在 WinCC 的“在线 > HMI 设备

维护”(Online > HMI Device maintenance) 中访问 ProSave 功能。 

功能范围

ProSave 提供了在 HMI 设备上管理数据所需的所有功能：   
• 数据备份和备份数据的恢复

• 针对安装有 Windows CE 或更低版本的 HMI 设备的操作系统更新

• 传送 License Keys
• 安装及卸载驱动程序、选件以及有关所安装选件和可以安装在 HMI 设备上的选件的信息

• 通信设置（从 WinCC 传送）

参见

HMI 设备维护概述（基本面板） (页 2523)

16.7.5 备份 HMI 数据

简介

对 HMI 设备数据的定期备份可使停机时间降至 少，例如，在更换设备时。只需将备份数

据传送到 HMI 设备，从而恢复原始状态。 

使用 WinCC 进行数据备份

如果 HMI 设备已连接到组态 PC，则可以从组态 PC 使用 WinCC 备份并恢复 HMI 设备数据。 

编译和加载

16.7 维护 HMI 设备

可视化过程

2526 系统手册, 11/2022, 在线文档



数据备份的范围

备份和恢复哪些数据取决于 HMI 设备的类型：

• 完整备份

根据 HMI 设备：运行系统、固件、操作系统、组态、配方、用户管理和设置

说明

License Keys 只能存储在以下 HMI 设备中： 
• 无线移动面板 
• 精智面板 
对于以下 HMI 设备，不保存 License Keys：
• 所有其它 Windows CE HMI 设备

• 固件/组态

• 仅配方

• 仅 CSV 格式的配方

• 仅用户管理

备份 HMI 设备的数据时将生成扩展名为 *.psb 的备份文件。 
通常，可以将数据备份到任何存储介质上。如果 HMI 设备已联网，则还可以将数据备份到

服务器上。 

说明

Windows CE HMI 设备的数据备份范围

数据备份可保护闪存的内容。报警日志和过程值日志通常保存在外部存储介质上。因此未备

份报警日志和过程值日志。可根据需要单独备份存储卡上的内容。 
对 Windows CE 设备执行完整数据文件的备份和恢复操作时，请注意以下内容：

• 完整备份包括已安装的所有选件。通常，备份包括“断电”后仍然可用的所有选件数据。

• 执行完整数据恢复操作时，设备上包括 License Keys 和操作系统在内的所有数据都将被永久
删除。

• 如果中断了数据恢复，请执行命令“复位为出厂设置”(Reset to factory settings)。重新启动数
据恢复。

说明

使用具有大带宽的接口（例如，USB 或以太网）来备份和恢复数据。 

说明

对于 Windows CE 设备，还可以在不使用 ProSave 和 WinCC 的情况下将数据直接备份到 CF 
或 PC 卡上。有关附加信息，请参见相关的操作说明。

编译和加载

16.7 维护 HMI 设备

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2527



参见

备份和恢复 HMI 设备上的数据 (页 2528)
HMI 设备维护概述（基本面板） (页 2523)

16.7.6 备份和恢复 HMI 设备上的数据

说明

仅在用相同组态软件组态的操作设备上对项目数据使用恢复功能。 

要求

• HMI 设备已连接到组态 PC。
• 在项目树中选择了 HMI 设备。

• 如果使用服务器进行数据备份：组态 PC 可以访问此服务器

备份 HMI 设备上的数据

要备份 HMI 设备数据，请执行以下步骤：

1. 从“在线 > HMI 设备维护”(Online > HMI device maintenance) 菜单中选择“备份”(Backup) 命
令。
将打开“创建备份”(Create backup) 对话框。

2. 选择 PG/PC 接口的类型和目标设备，然后单击“创建”(Create)。
“SIMATIC ProSave”对话框随即打开。 

3. 在“数据类型”(Data type) 下选择要备份的 HMI 设备数据。

4. 在“另存为”(Save as) 下输入备份文件名称。

5. 单击“启动备份”(Start Backup)。
这将启动数据备份。备份操作所需的时间取决于所选择的连接。
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恢复 HMI 设备上的数据

要恢复 HMI 设备数据，请执行以下步骤：

1. 从“在线 > HMI 设备维护”(Online > HMI device maintenance) 菜单中选择“恢复”(Restore) 命
令。
将打开“恢复备份”(Restore backup) 对话框。 

2. 选择 PG/PC 接口的类型和目标设备，然后单击“加载”(Load)。 
“SIMATIC ProSave”对话框随即打开。 

3. 在“另存为”(Save as) 下输入备份文件名称。
有关选定备份文件的信息显示在“文件信息”(File information) 下。 

4. 单击“启动恢复”(Start Restore)。
这将启动恢复过程。该操作所需的时间取决于所选择的连接。

HMI 设备启动中心“备份/恢复”对话框中的备份/恢复功能

“备份/恢复”功能是为 MMC、SD 存储卡和 USB 大容量存储设备而启用的。所支持的存储介

质取决于 HMI 设备。 

说明

精简面板与控制器之间的连接

使用“备份/恢复”(Backup/Restore) 功能时，任何时刻以下控制器都了连接 多两个精简面

板： 
• SIMATIC S7-1200
• SIMATIC S7-1500 

有关此主题的更多信息，请参见所用 HMI 设备的设备手册。 

参见

备份 HMI 数据 (页 2526)
HMI 设备维护概述（基本面板） (页 2523)

16.7.7 更新操作系统

简介

如果版本与组态不兼容，可更新 HMI 设备映像。映像版本需与设备版本一致。 
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可借助设备版本更新 HMI 设备的操作系统和运行系统软件。加载项目时，系统可能会根据

使用的协议，提示您对设备版本运行自动更新。 
这样装载将继续。否则项目的加载会中止。这种情况下，需要手动执行设备版本的更新。 

说明

设备版本只能在非基于 PC 的 HMI 设备上进行更新。

更新设备版本

将 HMI 设备连接到组态 PC，以更新设备版本。尽可能将带宽 大的接口用于此连接，例如，

以太网。通过串行连接更新设备版本 多可能需要 1 小时的时间。 

“复位为出厂设置”

如果 HMI 设备上的操作系统不能使用，请更新操作系统并将 HMI 设备复位为出厂设置。 

说明

通过以太网将基本面板复位为出厂设置

通过以太网将 HMI 设备复位为出厂设置需要以下各项：

• HMI 设备的 MAC 地址

• 可用的 IP 地址

• 设置为以太网 TCP/IP 的组态 PC 的 PG/PC 接口

通过使用组态 PC 的控制面板组态 PG/PC 接口。在“应用程序的接入点”(Access point of the 
application) 域中选择“S7ONLINE (STEP7) -> TCP/IP”。

说明

复位为出厂设置（对于精智面板）

要将精智面板复位为出厂设置，请使用 ProSave。
除了精智面板之外，用户可以通过菜单项“在线 > HMI 设备维护 > 复位出厂设置”(Online > 
HMI Device maintenance > Reset factory settings) 将所有 HMI 设备复位为出厂设置。

参见

更新 HMI 设备上的操作系统 (页 2531)
HMI 设备维护概述（基本面板） (页 2523)
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16.7.8 更新 HMI 设备上的操作系统

如果可能，应将具有 大带宽的接口（例如，以太网）用于该连接。 通过串行连接更新操

作系统可能 多需要 1 小时时间。 更新操作系统时，还会更新 HMI 设备上的运行系统软件，

并且更改设备版本。

注意

更新操作系统将删除 HMI 设备上的全部数据

更新操作系统时，将删除目标系统上的数据。 因此，需要事先备份以下数据：

• 用户管理

• 配方

复位为出厂设置还会删除 License Keys。 在将系统复位为出厂设置之前，需备份 License 
Keys。

要求

• HMI 设备与组态 PC 相连。

• 在项目树中选择了 HMI 设备。

更新操作系统

请按如下步骤更新操作系统：

1. 从“在线 > HMI 设备维护”(Online > HMI device maintenance) 菜单中选择“更新操作系
统”(Update operating system) 命令。
将打开“更新操作系统”(Update operating system) 对话框。 

2. 选择 PG/PC 接口的类型和目标设备，然后单击“更新”(Update)。 
“SIMATIC ProSave [OS-Update]”对话框就会打开。 图像路径为预设路径。 

3. 如有要求，可以为希望传输到 HMI 设备的图像选择不同的路径。

4. 单击“更新操作系统”(Update OS)。
这将启动更新。 更新所需要的时间取决于所选择的连接。

将 HMI 设备复位为出厂设置 
要将 HMI 设备复位为出厂设置，请按以下步骤操作：

1. 断开 HMI 设备的电源。

2. 将 HMI 设备连接到工程师站。

3. 在 WinCC 内，从组态 PC 上的“在线 > HMI 设备维护”(Online > HMI device maintenance) 菜
单中，选择“更新操作系统”(Update operating system) 命令。
将打开“更新操作系统”(Update operating system) 对话框。 
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4. 选择 PG/PC 接口的类型和目标设备，然后单击“更新”(Update)。 
“SIMATIC ProSave [OS-Update]”对话框就会打开。 图像路径为预设路径。 

5. 如有要求，可以为希望传输到 HMI 设备的图像选择不同的路径。

6. 激活“复位为出厂设置”(Reset to factory settings)。
7. 单击“更新操作系统”(Update OS)。
8. 要复位为出厂设置，请再次接通 HMI 设备的电源。

此操作可能需要一些时间。

结果

HMI 设备的操作系统可以使用且是 新的。

参见

更新操作系统 (页 2529)
传送授权密钥 (页 2534)
管理许可证 (页 2534)
装载项目概述 (页 2346)
备份和恢复 HMI 设备上的数据 (页 2528)
HMI 设备维护概述（基本面板） (页 2523)

16.7.9 通过数据载体更新 HMI 设备的操作系统

简介

可以使用适用于精智面板和移动面板的数据载体更新操作系统。

例如，可在 WinCC 安装目录的“\Siemens\Automation\Portal V1x\Data\Hmi\Transfer\<HMI 设
备映像版本>\Images”下找到 HMI 映像文件。

注意

数据丢失

在恢复操作期间，将删除 HMI 设备上包括项目和 HMI 设备密码在内的所有数据。许可证密

钥仅在出现安全提示后删除。

如果需要，请在恢复操作前备份数据。
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要求    
• HMI 设备映像文件位于数据载体（如 SIMATIC HMI Memory card）或工业级 U 盘的

“SIMATIC.HMI\Firmware\”目录中。

• 将带有相关 HMI 设备映像文件（含操作系统）的数据载体插入到 HMI 设备中。

步骤

1. 打开 HMI 设备上的“控制面板”(Control Panel)。
2. 使用“Service & Commissioning”图标打开“Service & Commissioning”对话框。 
3. 切换至“OS Update”选项卡。

4. 按下“Next”。 
“Update OS image from external memory”对话框会打开。

说明

如果 HMI 设备中没有存储介质或存储介质发生故障，将显示“0 devices found”消息。插

入存储介质或更换存储介质。

5. 如果需要，按下“Refresh”按钮。 
将更新“Accessible devices:”组。HMI 设备会检查此存储介质。有关该存储介质的信息，请参见
“status information”字段。

6. 在“Accesible devices:”组中选择带有所需 HMI 设备映像的存储介质。

7. 按下“Next”。
“Update OS image from:\Storage Card USB”对话框会打开。

8. 在“Firmware files on”组中选择所需 HMI 设备映像文件。

9. 如果需要有关所选文件的信息，请按下“Details”按钮。 
显示的“Properties of image file”对话框中包含以下信息：

– “Supported”：HMI 设备与 HMI 设备映像兼容

– “Image version”：HMI 设备映像的版本

– “Image size”：映像文件的大小

– “Creation”：映像文件的创建日期

10.要删除所选文件，按下“Delete”按钮。
将显示“Delete confirmation”对话框。若按下“OK”，将会删除文件。

11.要恢复所选文件的数据，按下“Update”按钮。
“Update settings”对话框将提醒用户控制面板中的设置将保留，并提供保留或删除 HMI 设备
上许可证密钥的选项。

12.按下“Update”。 
“Update OS Image”对话框会打开。

13.要启动恢复操作系统，请按下“Yes”。
将显示“Transfer”对话框。进度条显示恢复的进程。然后重启 HMI 设备。
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说明

恢复后可能需要重新校准触摸屏。

16.7.10 传送授权密钥

简介  
对于您希望安装在 HMI 设备上的某些 WinCC Runtime 选项，需要具有相应许可证。 通常，

必要的许可证将作为“License Keys”在某种数据介质（如 USB 记忆棒）上提供。 “License Keys”
也可在一台许可证服务器上提供。 
使用“自动化许可证管理器”(Automation License Manager)，可以向 HMI 设备（或者从 HMI 
设备）传送“License Keys”。 在安装 WinCC 时，将自动安装“自动化许可证管理器”。 

注意

备份 License Keys
在以下情况下，必须备份“License Keys”以防止删除“License Keys”：
• 更新 Windows CE HMI 设备的操作系统之前

• 从完整备份还原数据之前
根据 HMI 设备组态，将对 HMI 设备上的“License Keys”进行备份。 有关详细信息，请参见相
应 HMI 设备的操作说明。

参见

管理许可证 (页 2534)

16.7.11 管理许可证

要求

• HMI 设备已连接到组态 PC 或运行“Automation License Manager”的 PC。
• 如果使用组态 PC：在项目树中选择了 HMI 设备。
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步骤

要传送许可证密钥，请按以下步骤操作：

1. 打开“Automation License Manager”。 在未安装 WinCC 的 PC 上，转到 Windows“开始”菜单
并并启动“Automation License Manager”。
“Automation License Manager”启动。 

2. 从“编辑 > 连接目标系统”(Edit > Connect target system) 菜单中，选择“连接 HMI 设
备”(Connect HMI device) 命令。

“连接目标系统”(Connect target system) 对话框打开。 
3. 在“设备类型”(Device type) 区域中，选择 HMI 设备类型。

4. 选择“连接”(Connection)。
5. 组态与所选连接相关联的连接参数。

6. 单击“确定”(OK)。
此时便建立了与 HMI 设备的连接。 连接的 HMI 设备将显示在“Automation License Manager”
的左侧窗格中。

7. 将“License Keys”传送到 HMI 设备：

– 在左侧窗格中，选择“License Keys”所在的驱动器。

“License Keys”显示在右侧窗格中。 
– 选择“License Keys”
– 将“License Keys”拖放到 HMI 设备。
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也可以通过拖放操作从 HMI 设备删除 License Keys。

其它方法

也可在安装有 WinCC 的 PC 上，从 WinCC 来启动“Automation License Manager”： 从“在线 
> HMI 设备维护”(Online > HMI device maintenance) 菜单中，选择“授权/许可证”(Authorize/
License) 命令。

结果

将“License Keys”传送到 HMI 设备。 
若要从 HMI 设备备份“License Keys”，请将“License Keys”从 HMI 设备拖放到可用的驱动器。 

参见

传送授权密钥 (页 2534)

16.7.12 安装和卸载选件

简介

可以在 HMI 设备上安装以下选件： 
• WinCC 附带的其它选件

• 在 WinCC 外单独购买的选件

可安装的选件取决于 HMI 设备类型。

要求

• HMI 设备已连接到工程师站或装有 ProSave 的 PC。
• 在项目树中选择了 HMI 设备。
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步骤

要在 HMI 设备上安装选件，请按以下步骤操作：

1. 从“在线 > HMI 设备维护”(Online > HMI Device maintenance) 菜单中选择“选件”(Options) 命
令。
“加载选件”(Load options) 对话框将打开。 

2. 选择 PG/PC 接口的类型和目标设备，然后单击“加载”(Load)。
“SIMATIC ProSave”对话框随即打开。 
这样会显示所有可用选件和先前安装的选件。

3. 要显示 HMI 设备上所安装的选件，请单击“设备状态”。

4. 要在 HMI 设备上安装选件，请在“可用选件”(Available options) 下选中选件，然后单击“>>”。
5. 要从 HMI 设备卸载选件，请在“可用选件”(Available options) 下选中选件，然后单击“<<”。

结果

已在 HMI 设备上安装或卸载所选选件。 

16.7.13 将亚洲字体加载到 HMI 设备 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

简介

当使用亚洲语言时，传输期间仅将在组态 HMI 设备时使用的亚洲字符加载到 HMI 设备。如

果通过控制器直接将文本发送到 HMI 设备（与控制器报警或 ProDiag 一样），可能会遇到

显示问题。在这种情况下可以将完整的亚洲字体加载到 HMI 设备。 

步骤

1. 在项目树中选择 HMI 设备。

2. 从“在线 > HMI 设备维护”(Online > HMI device maintenance) 菜单中选择“选件”(Options) 命
令。
“加载选件”(Load options) 对话框将打开。 

3. 选择 PG/PC 接口的类型和目标设备，然后单击“加载”(Load)。 
“SIMATIC ProSave”对话框随即打开。 

4. 在“可用选件”(Available options) 下选择相应的字体，然后单击“>>”。
会将字体加载到 HMI 设备。
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参见

将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (页 1027)
将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (页 1025)
将字符用于 WString/WChar 类型的 HMI 变量 (页 607)

16.8 打印机驱动程序 (Comfort Panels)

16.8.1 有效性 (Comfort Panels)

有效性

此文档包括通过选件包打印机驱动程序实现的增强说明。

安装选件包以实现扩展功能。 此安装可为多个 HMI 设备提供新的打印机驱动程序。 
如有必要，可通过 HMI 设备上的 SIMATIC ProSave 工具安装各打印机驱动程序。 有关各打

印机驱动程序适合的 HMI 设备的详细信息，请参见“支持的 HMI 设备”部分。

安装

请按“安装”部分的说明来安装“选件包打印机驱动程序 V1.4”。

应用示例

有关“使用 HMI 面板打印”主题的应用示例，请参见 Internet 上的如下网址

“使用 SIMATIC 精智面板进行打印”的应用示例 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/58205602) 

参见

“使用 SIMATIC 精智面板进行打印”的应用示例 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/58205602)
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16.8.2 支持的 HMI 设备 (Comfort Panels)

附加软件包的内容

“附加软件包打印机驱动程序 V1.4”包含适合指定 HMI 设备的如下打印机驱动程序。

打印机驱动程序支持 HMI 设备的所有打印机选件。 

HMI 设备 Brother P-Touch 
QL 650 TD 1)

Brightek WH-AB、WH-
C1、WH-E19

Postscript

KP400 Comfort
KTP400 Comfort

USB USB 支持

KP700 Comfort 
TP700 Comfort

USB USB 支持

KP900 Comfort 
TP900 Comfort

USB USB 支持

KP1200 Comfort 
TP1200 Comfort

USB USB 支持

KP1500 Comfort 
TP1500 Comfort

USB USB 支持

TP1900 Comfort USB USB 支持

TP2200 Comfort USB USB 支持

USB：通过 USB 端口将打印机直接连接到 HMI 设备

1) 仅报表打印输出。 

说明

请注意，Postscript 是一个知名的开放型通信协议，因此在理论上，协议内容可由第三方更

改。在安全性非常关键的设备中，建议通过 USB 连接打印机。
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16.8.3 设置打印机驱动程序 (Comfort Panels)

16.8.3.1 Postscript (Comfort Panels)

将 PostScript V1.4 定义为 HMI 设备上的打印机

1. 打开“控制面板”(Control Panel)。
2. 启动“打印机”(Printer) 应用程序。

3. 在“打印机属性”(Printer Properties) 对话框的“打印机语言”(Printer Language) 下，选择：条
目“PostScript V1.4”。

说明

并非所有打印机都支持 PostScript。 请确保打印机支持该打印机语言。 
选择“草稿模式”(Draft mode) 选项以提高打印速度。

16.8.3.2 HTML (Comfort Panels)

简介

安装“HMTL V1.3”打印机驱动程序后，应用程序“HTMLSettings.exe”会在 HMI 设备的桌面上

可用。 

选择存储位置

1. 打开 HMI 设备桌面上的应用程序“HTMLSettings.exe”。
2. 在选项卡中打开“Storage Location”。
3. 在“Primary Location”下，为存储位置选择“USB 记忆棒”(USB-Stick)。
4. 选择打印后用于保存文件的目录。

选择文件名

1. 打开“HTMLSettings.exe”应用程序

2. 打开“HTML File Names”选项卡。

3. 选择用于打印输出的 HTML 文件的名称设置。

4. 单击“Apply”确认设置。

5. 选择“Default”保持文件名分配的默认设置。
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选择用于打印报表的列

1. 打开“HTMLSettings.exe”应用程序

2. 打开“Columns Attributes”选项卡。

3. 在“Available Columns”类别中选择属性：

4. 单击“>>”按钮将此属性添加到选择中。

5. 如果需要，定义要将所选属性在 HTML 文件中显示为图像还是超链接。

6. 要从“Selected Columns”类别中取消选择属性，请选中某个属性，然后单击“<<”按钮。

选择样式表

1. 打开“HTMLSettings.exe”应用程序

2. 打开“Advanced Options”选项卡。

3. 在“Enter Style Sheet File Path”下，选择要使用的样式表存储位置。

4. 选择要使用的文件。

5. 选择链接目录。

6. 选择图像目录。

将 HTML V1.3 定义为 HMI 设备上的打印机

1. 打开“控制面板”(Control Panel)。
2. 启动“Printer”应用程序。

3. 在“Printer Properties”的“Printer Language”对话框下，选择： 条目“HTML V1.3”。
4. 选择“Draft Mode”以快速存储 HTML 文件。

16.8.3.3 PDF (Comfort Panels)

简介

安装“PDF V1.3”打印机驱动程序后，应用程序“PDF Settings.exe”会在 HMI 设备的桌面上可

用。 

选择存储位置

1. 在 HMI 设备的桌面上启动应用程序“PDFSettings.exe”。
2. 在选项卡中打开“Storage Location”。
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3. 在“Primary Location”下，为存储位置选择“USB-Stick”。
4. 选择打印后用于保存文件的目录。

选择文件名

1. 打开“PDFSettings.exe”应用程序

2. 打开“PDF File Names”选项卡。

3. 选择用于打印输出的 PDF 文件的名称设置。

4. 单击“Apply”确认设置。

5. 选择“Default”保持文件名分配的默认设置。

将 PDF V1.3 定义为 HMI 设备上的打印机

1. 打开“控制面板”(Control Panel)。
2. 启动“打印机”(Printer) 应用程序。

3. 在“Printer Properties”对话框中，选择“Printer Language:”下的条目“PDF V1.3”。
4. 选择“Draft Mode”以快速存储 PDF 文件。

规则

下表显示了打印 PDF 时设备特定的差异：

模式 KP700 Comfort
TP700 Comfort
KP900 Comfort
TP900 Comfort
KP1200 Comfort
TP1200 Comfort

KP1500 Comfort
TP1500 Comfort
TP1900 Comfort
TP2200 Comfort

Normal Mode 每页 10 秒 每页 2 秒
Draft Mode 每页 2-3 秒 每页 1 秒

16.8.4 安装 (Comfort Panels)

要求

在 PC 上安装了 ProSave。
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步骤

1. 双击“PROSAVE-OPT.exe”文件。

2. 在“WinZip 自解压程序”(WinZip Self-Extractor) 对话框中选择“<设置>”(<Setup>)。
3. 选择安装菜单的语言。

4. 在“选件包打印机驱动程序设置”(Optional package printer driver setup) 对话框中选择“<继续
>”(<Continue>)。

5. 单击“<安装>”(<Install>) 确认下一个对话框。

6. 单击“<完成>”(<Finish>) 确认“选件包打印机驱动程序设置”(Optional package printer driver 
setup) 消息。

说明

要将打印机驱动程序传送到 HMI 设备上，请遵循“传送选件”一章的说明。 

16.8.5 传送选件 (Comfort Panels)

要求

HMI 设备已连接到安装了 ProSave 的 PC。

步骤

1. 重启 PC 上的 ProSave。
2. 在“常规”(General) 选项卡上选择相应的 HMI 设备类型。

3. 选择 HMI 设备和 PC 之间的连接类型。

4. 设置连接参数。

5. 选择“选件”(Options) 选项卡。

6. 在“可用选件”(Available options) 下选择所需的打印机驱动程序。

7. 在 HMI 设备上设置“传送”模式。
如果在 HMI 设备上激活了自动传送模式，则将在启动传送时自动设置“传送”模式。 

8. 在 PC 上选择“>>”开始传送。

9. 按照 ProSave 的说明和 HMI 设备上显示的说明操作。
在安装打印机驱动程序期间，将出现指示操作进度的状态显示。

结果

安装完成后，新的打印机驱动程序已显示在 ProSave 的“已安装选件”(Installed options) 区
域。 新的打印机驱动程序现在可以在 HMI 设备上使用。 
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性能特性 17
17.1 通用技术规范

17.1.1 允许的字符

简介

以下表格显示了在分配名称和密码时必须遵守的限制：

允许的字符

名称/密码 限制

计算机名称 名称开头必须为字母。

对象的名称 请勿使用字符 ?  "  /  \  *  <  >  %
用户视图中的名称和密码 请勿使用特殊字符 ?  "  /  \  §  &  $  %
配方数据 请勿使用字符 ,  ;
报警日志的名称 在存储位置文件 RDB、CSV (ASCII) 和 TXT (Unicode) 中 

请勿使用字符 \  /  *  ?  :  "  <  >|
对于存储位置数据库，仅使用字符 a-z  A-Z  0-9  _  @  #  $
字符 _ @ # $ 不能用作名称中的第一个字符。

HMI 变量的名称 HMI 变量名不能以 @ 字符开头。

对于 Runtime Professional，请勿使用字符 :  ?  "  '  \  *  %
对于 Runtime Professional，请勿使用空格。

画面的名称 请勿使用字符 ?  "  /  \  *  <  >
避免在 Runtime Professional 的屏幕中使用字符 .  :

面板中的变量名称 请勿使用字符 .  @
面板的属性名称 名称中请勿使用任何 UNICODE 字符（如，中文字符）。

名称开头必须为字母。

名称长度不得超过 255 个字符。
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名称/密码 限制

审计跟踪的名称 请勿使用任何特殊字符

作为库对象时，自定义用户数据类

型的名称 (RT Professional)
请勿使用字符 :  ?  "  \\  \  *  $  %  "  '
名称长度不能超过 128 个字符。

作为库对象时，C 脚本和 VB 脚本的

名称

名称必须以 ASCII 字母开头，后面跟随字母数字 ASCII 字符或下划线。

名称长度不能超过 128 个字符。

连接的名称 请勿使用空格或特殊字符。

VB 函数的名称 请勿使用空格、特殊字符或 VB 关键字。

使用 SIMATIC Logon 时 Windows 用
户组和 Windows 用户的名称

请勿使用字符 /  \

通信 / OPC：使用的名称 请勿使用空格或字符 .  :  ?  "  '  \  *  %

说明

设备相依性 - 加引号的项目名称

名称带引号的 WinCC Professional 项目未进行编译。

为 WinCC RT Professional 创建 HMI 设备时，请勿在项目名称内使用引号。

17.1.2 推荐的打印机

推荐的打印机

可以从下面的 Internet 网站上找到推荐与 HMI 设备一起使用的打印机的当前列表：

当前打印机列表链接 (http://support.automation.siemens.com/WW/llisapi.dll?
aktprim=0&lang=en&referer=%2fWW%2f&func=cslib.csinfo&siteid=csius&caller=view&ex
tranet=standard&viewreg=WW&nodeid0=10805558&objaction=csopen) 

说明

除 PC 和 Panel PC 外的所有其它 HMI 设备仅支持一台打印机通过其 USB 端口与其进行连接，

即使该设备具有多个端口。
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说明

驱动程序版本

不能同时在同一台设备上安装两个驱动程序版本。如果已安装驱动程序，并要安装新的驱动

程序，则应先卸载已有的驱动程序。此操作会影响所有打印机驱动程序（PDF、HTML 和 
PostScript）。

参见

打印机列表 (http://support.automation.siemens.com/WW/llisapi.dll?
aktprim=0&lang=en&referer=%2fWW%2f&func=cslib.csinfo&siteid=csius&caller=view&ex
tranet=standard&viewreg=WW&nodeid0=10805558&objaction=csopen)

17.1.3 通过打印服务器打印

简介

打印服务器能够访问网络打印机。打印作业通过打印服务器路由到相应的打印机。         

说明

通过打印服务器进行打印适用于以下 HMI 设备：

• KTP 移动面板（设备版本 V13 或更高版本）

• 精智面板 
• 安装有 WinCC Runtime Advanced 的 PC

要求

• 打印服务器按“原始”模式进行部署。

说明

有关设置的其它信息，请参考相关的打印服务器文档。

• 该设备通过以太网与打印服务器或具备集成打印服务器功能的打印机互连。

• 外部打印服务器通过 USB 端口与打印机互连。

• HMI 设备的“Printer Properties”中与打印服务器上使用的 IP 地址和端口相同。
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步骤

1. 打开 HMI 设备上的“Control Panel”。
2. 选择“Printer”。“Printer Properties”对话框即会打开。

3. 从“Printer Language”选择列表中选择打印机。

4. 从“Port”选择列表中选择“PrintServer”条目。

5. 在“IP:Port”输入域中，输入用于与打印机通信的 IP 地址和端口。

说明

将“:”用作 IP 地址和端口号之间的分隔符。例如：“192.168.56.23:9100”。

6. 选择任何附加打印机设置。

说明

还可以通过网络进行打印。

从“Network:”选择列表中选择“Port”条目。

在“Network:”选择框中，选择网络路径，其中包括计算机名称和打印机名称，例如，“\
\server12\\printer01”。

17.1.4 配方所需的存储空间

简介

以下对配方所需存储空间的计算仅对 Windows CE 设备有效。 

计算需要的存储空间

每个配方需要的存储空间（单位为 KB）是通过 D1 + D2 + D3 计算得出的总和。
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正确算法为：

• D1 =（条目数 x 5 + M + 8）:1024
M 的取值：

M = 所有变量名的总长度 = 条目中用到的所有变量名的字符总数（UTF8 编码，每个变量

名 多 255 个字节）。

• D2 = [（数据记录的数目 x 12）+ 4]:1024
• D3 = [数据记录的数目 x（数据记录的长度 + N）+ 4]:1024

N 的取值：

用所有语言的相应数据记录名称的总长度（每种语言 多 255 个字节）+ 每个数据记录的开销

（1 个字节 + 语言数 * 3 个字节）。 
D1、D2 和 D3 上舍入为整数。

使用数组所需的存储空间

每个配方所需的存储空间（单位为 KB）是通过公式 D1 + D2 + D3 计算得出的总和。

正确算法为：

• D1 =（条目数 x 5 + M + 8）:1024
变量组的每个元素作为单个条目。

M 的取值：

M =（数组变量名的长度 + K）x 数组元素的数目

K 的取值：

K = 3： 数组中有 2 到 9 个元素

K = 4： 数组中有 10 到 99 个元素

K = 5： 数组中有 100 到 999 个元素

K = 6： 数组中有 1000 到 9999 个元素

K = 7： 数组中有 10000 到 12000 个元素

• D2 = [（数据记录的数目 x 12）+ 4]: 1024
• D3 = [数据记录的数目 x（数据记录的长度 + N）+ 4]: 1024

N 的取值：

用所有语言的相应数据记录名称的总长度（每种语言 多 255 个字节）+ 每个数据记录的开销

（1 个字节 + 语言数 * 3 个字节）。 
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D1、D2 和 D3 上舍入为整数。

说明

如果在配方中既使用变量又使用数组，必须将这两个公式的计算结果相加得出所需的总存储

空间。

17.1.5 精简面板配方对存储空间的要求

简介

以下关于配方对存储空间要求的计算适用于精简面板。   

限制

HMI 设备为配方提供了 39KB 的存储空间。不可以超过此存储空间。配方总存储空间的计算

方式如下：所有配方总数 + 具有 高存储空间要求的配方。

每个配方均不可超过 大存储空间 19 KB。

计算需要的存储空间

每个配方需要的存储空间（单位为 KB）是通过三个加数相加得出的：D1 + D2 + D3。
正确算法为：

• D1 = 数据记录的数目 x M
M（数据记录的大小）的规则：

M = 1 x 1 个字节的元素数目 + 2 x 2 个字节的元素数目 + 4 x 4 个字节的元素数目 + 8 x 8 个
字节的元素数目 + K
K（字符串元素的大小）的规则：

K = 字符串元素数目 x (字符串长度 + 1) x 2
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• D2 - 数据记录大小

D2 = 4 + 语言数目 x 8 + 语言数目 x (4 + 4 x 数据记录数目 + (数据记录名称的长度 + 1) x 2 x 
数据记录数目) + 8 + 8 x 数据记录数目

或改写为：

D2 = 12 + 8 x 数据记录数目 + 语言数目 x (12 + 数据记录数目 x (4 + (数据记录名称的长度 
+1) x 2))

• D3 - 共享内存

D3 = 14 + 元素数目

说明

数组和单个元素可按照上述方法进行计算。

17.2 设备的性能特征

17.2.1 精简面板 (Basic Panels)

精简面板

下表有助于评估项目是否满足 HMI 设备的性能特点。

指定的 大值不可累加。这样将无法保证设备上以完全系统限制运行的组态能正常工作。

除了指定的限制，还需要考虑组态存储器资源方面的限制。         

变量

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

项目中的变量数目 1) 250 500 250（黑白）

500（彩色）

500 500 500

PowerTag 的数目 2) -- -- -- -- -- --

性能特性

17.2 设备的性能特征

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2551



  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

每个数组中的元素数目 100 100 100 100 100 100
局部变量的数目 -- -- -- -- -- --
结构的数目 -- -- -- -- -- --
结构元素数目 -- -- -- -- -- --

1) 对应于所有内部变量和所有已用 PowerTag 的总数。

2) PowerTag 是用于控制器与 HMI 之间通信的变量。对于面板来说，PowerTag 数目受

项目中 大变量数目的限制。 

报警

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

报警类别的数目 32 32 32 32 32 32
离散量报警的数目 200 200 200 200 200 200
模拟量报警的数目 15 15 15 15 15 15
报警字符的长度 80 80 80 80 80 80
每个报警的过程值数目 8 8 8 8 8 8
报警缓冲区的大小 1) 256 256 256 256 256 256
队列中的报警事件数目 64 64 64 64 64 64

1) 对应于所有已组态报警类别的所有报警状态数，包括由于组态原因未显示在报警视

图中的报警类别的报警。

画面

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

画面数目 50 50 50 50 50 50
每个画面的对象数目 30 30 30 30 30 30
每个画面的变量数目 1) 30 30 30 30 30 30
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  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

每个画面的复杂对象的数目 2) 5 5 5 5 5 5
每个画面的数组元素的数目  3) 100 100 100 100 100 100

1) 包括脚本中使用的所有变量或用于显示对象动画的所有变量。

2) 复杂对象包括：棒图、滚动条、符号库、时钟以及来自“控件”(Controls) 区域的所

有对象。

3) 还包括配方中包含的数组元素。 

配方

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

配方的数目 5 5 5 5 5 5
每个配方中的元素数目 1) 20 20 20 20 20 20
每条数据记录的用户数据长度（字节） -- -- -- -- -- --
每个配方的数据记录数目 20 20 20 20 20 20
内部闪存中为数据记录保留的存储空间 40 KB 40 KB 40 KB 40 KB 40 KB 40 KB

1) 如果使用数组，则每个数组元素计为一个配方元素

日志

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

日志数 -- -- -- -- -- --
每个日志中的条目数（包括所有的日志

分段）1)
-- -- -- -- -- --

所有日志的日志段的数目 -- -- -- -- -- --
变量记录的周期性触发器 -- -- -- -- -- --
每个日志可记录的变量数目 -- -- -- -- -- --
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1) “分段的循环记录”记录方法的条目数是所有连续日志的总数。连续日志数与每个连

续日志的数据记录数的乘积不能超过系统限制

趋势

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

趋势数目 1) 25 25 25 25 25 25

1) 对应于设备所有趋势视图中所有趋势的数目。

文本列表和图形列表

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

图形列表的数目 100 100 100 100 100 100
文本列表的数目 150 150 150 150 150 150
每个文本或图形列表的条目数 30 30 30 30 30 30
所有图形列表的图形对象的数目 500 500 500 500 500 500
所有文本列表的文本元素的数目 500 500 500 500 500 500

脚本

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

脚本数目 1) 2) -- -- -- -- -- --

1) 脚本数目是由用户自定义函数（项目树中的全局脚本）数目和面板中内部脚本数目

得出的。如果面板类型使用脚本，则必须考虑每个面板实例的脚本数目。

2) 多可处理 20 个同时触发的脚本。
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通信

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

连接数 4 4 4 4 4 4
基于“SIMATIC HMI HTTP”的连接数 -- -- -- -- -- --

帮助系统

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

工具提示长度（字符数） 500 500 500 500 500 500

语言

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

运行系统语言种数 5 5 5 5 5 5

调度程序

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

时间触发的任务 1) -- -- -- -- -- --

1) 事件触发的任务与系统限制不相关

用户管理

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

用户组数 50 50 50 50 50 50
授权数 32 32 32 32 32 32
所有用户组的用户数目 50 50 50 50 50 50
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项目

  KP300 
Basic

KP400 
Basic

KTP400 
Basic

KTP600 
Basic

KTP1000 
Basic

TP1500 
Basic

项目文件“*.srt”的大小 1024 KB 1024 KB 1024 KB 1024 KB 1024 KB 1024 KB

参见

S7-1200 手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/36932465/0/zh)

17.2.2 第二代基本面板 (Basic Panels)

第二代精简面板

下表有助于评估项目是否满足 HMI 设备的性能特点。

指定的 大值不可累加。这样将无法保证设备上以完全系统限制运行的组态能正常工作。

除了指定的限制，还需要考虑组态存储器资源方面的限制。         

变量

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

项目中的变量数目 1) 800 800 800 800
PowerTag 的数目 2) -- -- -- --
每个数组中的元素数目 100 100 100 100
局部变量的数目 -- -- -- --
结构的数目 -- -- -- --
结构元素数目 -- -- -- --

1) 对应于所有内部变量和所有已用 PowerTag 的总数。

2) PowerTag 是用于控制器与 HMI 之间通信的变量。对于面板来说，PowerTag 数目受

项目中 大变量数目的限制。 

性能特性

17.2 设备的性能特征

可视化过程

2556 系统手册, 11/2022, 在线文档

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/36932465/0/zh


报警

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

报警类别的数目 32 32 32 32
离散量报警的数目 1000 1000 1000 1000
模拟量报警的数目 25 25 25 25
报警字符的长度 80 80 80 80
每个报警的过程值数目 8 8 8 8
报警缓冲区的大小 1) 256 256 256 256
队列中的报警事件数目 64 64 64 64

1) 对应于所有已组态报警类别的所有报警状态数，包括由于组态原因未显示在报警视

图中的报警类别的报警。

画面

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

画面数目 250 250 250 250
每个画面的对象数目 100 100 100 100
每个画面的变量数目 1) 100 100 100 100
每个画面的复杂对象的数目 2) 该信息与第二代精简面板无关。

每个画面中的配方显示数目 10 10 10 10
每个画面的趋势视图数 8 8 8 8
每个画面中的报警显示数目 20 20 20 20
每个画面中的用户显示数目 1 1 1 1
每个画面中的系统诊断显示数目 5 5 5 5
每个画面中的系统函数数目 150 150 150 150
每个画面的指针变量数目 100 100 100 100
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1) 包括脚本中使用的所有变量或用于显示对象动画的所有变量。 
2) 复杂对象包括：棒图、滚动条、符号库、时钟以及来自“控件”(Controls) 区域的所

有对象。

配方

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

配方的数目 50 50 50 50
每个配方中的元素数目 1) 100 100 100 100
每条数据记录的用户数据长度（以 KB 为单位） 32 32 32 32
每个配方的数据记录数目 100 100 100 100
内部闪存中为数据记录保留的存储空间 256 KB 256 KB 256 KB 256 KB

1) 如果使用数组，则每个数组元素计为一个配方元素

日志

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

数据日志的数量 1 1 1 1
报警日志的数量 1 1 1 1
每个日志中的条目数（包括所有的日志分段）1) 10000 10000 10000 10000
所有日志的日志段的数目 400 400 400 400
每个日志可记录的变量数目 10 10 10 10
变量记录的周期性触发器 1 s 1 s 1 s 1 s

1) “分段的循环记录”记录方法的条目数是所有连续日志的总数。连续日志数与每个连

续日志的数据记录数的乘积不能超过系统限制
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趋势

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

趋势数目 1) 25 25 25 25

1) 对应于设备所有趋势视图中所有趋势的数目。

文本列表和图形列表

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

图形列表的数目 100 100 100 100
文本列表的数目 300 300 300 300
每个文本或图形列表的条目数 100 100 100 100
所有图形列表的图形对象的数目 1000 1000 1000 1000
所有文本列表的文本元素的数目 2500 2500 2500 2500

脚本

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

脚本数目 1) 2) -- -- -- --

1) 脚本数目是由用户自定义函数（项目树中的全局脚本）数目和面板中内部脚本数目

得出的。如果面板类型使用脚本，则必须考虑每个面板实例的脚本数目。

2) 多可处理 20 个同时触发的脚本。
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通信

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

连接数 4 4 4 4
基于“SIMATIC HMI HTTP”的连接数 -- -- -- --

帮助系统

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

工具提示长度（字符数） 500 500 500 500

语言

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

运行系统语言种数 10 10 10 10

调度程序

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

时间触发的任务 1) -- -- -- --

1) 事件触发的任务与系统限制不相关

用户管理

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

用户组数 50 50 50 50
授权数 32 32 32 32
所有用户组的用户数目 50 50 50 50
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项目

  KTP400 
Basic

KTP700 
Basic

KTP900 
Basic

KTP1200 
Basic

项目文件“*.srt”的大小 10 MB 10 MB 10 MB 10 MB

17.2.3 移动面板 (Panels, Comfort Panels)

移动面板

在评估项目是否符合特定 HMI 设备的系统限制时，以下系统限制表可提供支持。

指定的 大值不可累加。这样将无法保证设备上以完全系统限制运行的组态能正常工作。

除了指定的限制，还需要考虑组态存储器资源方面的限制。         

变量

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile
TP1000F Mobile

项目中的变量数目 1) 2048 2048 2048
PowerTag 的数目 2) -- -- --
每个数组中的元素数目 1000 1000 1000
局部变量的数目 1000 1000 1000
结构的数目 999 999 999
结构元素数目 400 400 400

1) 对应于所有内部变量和所有已用 PowerTag 的总数。

2) PowerTag 是用于控制器与 HMI 之间通信的变量。对于面板来说，PowerTag 数目受

项目中 大变量数目的限制。 
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报警

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F 
MobileKTP700F 
Mobile

报警类别的数目 32 32 32
离散量报警的数目 4000 4000 4000
模拟量报警的数目 200 200 200
报警字符的长度 80 80 80
每个报警的过程值数目 8 8 8
报警缓冲区的大小 1) 1024 1024 1024
队列中的报警事件数目 500 500 500

1) 对应于所有已组态报警类别的所有报警状态数，包括由于组态原因未显示在报警视

图中的报警类别的报警。

画面

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F 
MobileKTP700F 
Mobile

画面数目 500 500 500
每个画面的对象数目 50 400 400
每个画面的变量数目 1) 50 400 400
每个画面的复杂对象的数目 2) 5 20 20

1) 包括脚本中使用的所有变量或用于显示对象动画的所有变量。

2) 复杂对象包括：棒图、滚动条、符号库、时钟以及来自“控件”(Controls) 区域的所

有对象。
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配方

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F 
MobileKTP700F 
Mobile

配方的数目 300 300 300
每个配方中的元素数目 1) 1000 1000 1000
每条数据记录的用户数据长度（字节） 262144 262144 262144
每个配方的数据记录数目 500 500 500
内部闪存中为数据记录保留的存储空间 2 MB 2 MB 2 MB

1) 如果使用数组，则每个数组元素计为一个配方元素

日志

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F 
MobileKTP700F 
MobileKTP700F 
Mobile

日志数 50 50 50
每个日志中的条目数（包括所有的日志分

段）1)
20000 20000 20000

所有日志的日志段的数目 400 400 400
变量记录的周期性触发器 1 s 1 s 1 s
每个日志可记录的变量数目 2048 2048 2048

1) “分段的循环记录”记录方法的条目数是所有连续日志的总数。连续日志数与每个连

续日志的数据记录数的乘积不能超过系统限制
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趋势

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile

趋势数目 1) 300 300 300

1) 对应于设备所有趋势视图中所有趋势的数目。

文本列表和图形列表

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile

图形列表的数目 500 500 500
文本列表的数目 500 500 500
每个文本或图形列表的条目数 500 500 500
所有图形列表的图形对象的数目 4000 4000 4000
所有文本列表的文本元素的数目 40000 40000 40000

脚本

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile

脚本数目 1) 2) 100 100 100

1) 脚本数目是由用户自定义函数（项目树中的全局脚本）数目和面板中内部脚本数目

得出的。如果面板类型使用脚本，则必须考虑每个面板实例的脚本数目。

2) 多可处理 20 个同时触发的脚本。
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通信

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile/
TP1000F Mobile

连接数 8 8 8
基于“SIMATIC HMI HTTP”的连接数 8 8 8
所连 Sm@rtClients 的 大数目（包含一台

服务客户端）

3 3 3

无线移动面板

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile

区域数 254 254 254
有效范围数 -- -- --
分配的转发器数量 - 区 -- -- --
分配的转发器数量 - 有效范围 -- -- --
有效范围数 (RFID) -- -- --
项目中可分配给有效范围 (RFID) 的 RFID 标
签数

-- -- --

帮助系统

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile

工具提示长度（字符数） 500 500 500

语言

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile

运行系统语言种数 32 32 32
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调度程序

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile

时间触发的任务 1) 48 48 48

1) 事件触发的任务与系统限制不相关

用户管理

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile

用户组数 50 50 50
授权数 32 32 32
所有用户组的用户数目 50 50 50

项目

  KTP400F Mobile KTP700 Mobile/
KTP700F Mobile

KTP900 Mobile/
KTP900F Mobile

项目文件“*.fwc”的大小 4 MB 12 MB 12 MB

参见

S7-1200 手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/36932465/0/zh)

17.2.4 舒适型面板 (Panels, Comfort Panels)

精智面板

在评估项目是否符合特定 HMI 设备的系统限制时，以下系统限制表可提供支持。

指定的 大值不可累加。这样将无法保证设备上以完全系统限制运行的组态能正常工作。

除了指定的限制，还需要考虑组态存储器资源方面的限制。

性能特性
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说明

精智面板上的图形对象

32 位图形对象的使用增加了精智面板上项目文件的存储空间需求。

jpeg 图形对象的使用减少了精智面板上项目文件的存储空间需求。

         

变量

  KTP400
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，
KP1200
TP700 Comfort
（户外）

TP1500 
Comfort（户

外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

项目中的变量数目 1) 1024 2048 4096 4096 4096
PowerTag 的数目 2) -- -- -- -- --
每个数组中的元素数目 1000 1000 1000 1000 1000
局部变量的数目 500 1000 2000 2000 2000
结构的数目 999 999 999 999 999
结构元素数目 400 400 400 400 400

1) 对应于所有内部变量和所有已用 PowerTag 的总数。

2) PowerTag 是用于控制器与 HMI 之间通信的变量。对于面板来说，PowerTag 数目受

项目中 大变量数目的限制。 
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报警

  KTP400
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，
KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

报警类别的数目 32 32 32 32 32
离散量报警的数目 2000 4000 6000 6000 6000
模拟量报警的数目 50 200 200 200 200
消息文本长度（字符数） 80 80 80 80 80
每个报警的过程值数目 8 8 8 8 8
报警缓冲区的大小 1) 256 1024 1024 1024 1024
队列中的报警事件数目 64 500 500 500 500

1) 对应于所有已组态报警类别的所有报警状态数，包括由于组态原因未显示在报警视

图中的报警类别的报警。

画面

  KTP400
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，
KP1200
TP700 Comfort
（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

画面数目 500 500 750 750 750
每个画面的对象数目 50 400 600 600 600
每个画面的变量数目 1) 50 400 400 400 400
每个画面的复杂对象的数目 2) 5 20 40 40 40
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1) 包括脚本中使用的所有变量或用于显示对象动画的所有变量。

2) 复杂对象包括：棒图、滚动条、符号库、时钟以及来自“控件”(Controls) 区域的所

有对象。

配方

  KTP400
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，
KP1200
TP700 Comfort
（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

配方的数目 100 300 500 500 500
每个配方中的元素数目 1) 200 1000 2000 2000 2000
每条数据记录的用户数据长度

（以 KB 为单位）

32 256 512 512 512

每个配方的数据记录数目 200 500 1000 1000 1000
内部闪存中为数据记录保留的

存储空间

512 KB 2 MB 4 MB 4 MB 4 MB

1) 如果使用数组，则每个数组元素计为一个配方元素。
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日志

  KTP400
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，
KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

日志数 10 50 50 50 50
每个日志中的条目数（包括所

有的日志分段）1)
10000 20000 50000 50000 50000

所有日志的日志段的数目 400 400 400 400 400
变量记录的周期性触发器 1 s 1 s 1 s 1 s 1 s
每个日志可记录的变量数目 100 2048 2048 2048 2048

1) “分段的循环记录”记录方法的条目数是所有连续日志的总数。连续日志数与每个连

续日志的数据记录数的乘积不能超过系统限制

趋势

  KTP400
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，
KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 
Comfort（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

趋势数目 1) 50 300 400 400 400

1) 对应于设备所有趋势视图中所有趋势的数目。
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文本列表和图形列表

  KTP400
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，
KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

图形列表的数目 100 500 500 500 500
文本列表的数目 300 500 500 500 500
每个文本或图形列表的条目数 30 500 500 500 500
所有图形列表的图形对象的数

目

1000 4000 4000 4000 4000

所有文本列表的文本元素的数

目

2500 40000 40000 40000 40000

脚本

  KTP400
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，
KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

脚本数目 1) 2) 50 100 200 200 200

1) 脚本数目是由用户自定义函数（项目树中的全局脚本）数目和面板中内部脚本数目

得出的。如果面板类型使用脚本，则必须考虑每个面板实例的脚本数目。

2) 多可处理 20 个同时触发的脚本。
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通信

  KTP40
0
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

连接数（包括 HTTP 连接和 
OPC 连接）

4 8 8 8 8

OPC 连接数（包括 OPC UA） 4 8 8 8 8
基于“SIMATIC HMI HTTP”的连

接数

4 8 8 8 8

所连 Sm@rtClients 的 大数目

（包含一台服务客户端）

2 3 3 2 1

帮助系统

  KTP40
0
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

工具提示长度（字符数） 500 500 500 500 500
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语言

  KTP40
0
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

运行系统语言种数 32 32 32 32 32

调度程序

  KTP40
0
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

时间触发的任务 1) 10 48 48 48 48

1) 事件触发任务与系统限制不相关。
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用户管理

  KTP40
0
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

用户组数 50 50 50 50 50
授权数 32 32 32 32 32
所有用户组的用户数目 50 50 50 50 50

项目

  KTP40
0
KP400

TP700，KP700
TP900，KP900
TP1200，KP1200
TP700 Comfort

（户外）

TP1500 Comfort
（户外）

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

项目文件“*.fwc”的大小 4 MB 12 MB 24 MB 24 MB 24 MB

参见

S7-1200 手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/36932465/0/zh)

17.2.5 WinCC Runtime Advanced (RT Advanced)

WinCC 高级版运行系统

在评估项目是否符合特定 HMI 设备的系统限制时，以下系统限制表可提供支持。

指定的 大值不可累加。这样将无法保证设备上以完全系统限制运行的组态能正常工作。

除了指定的限制，还需要考虑组态存储器资源方面的限制。       

性能特性
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变量

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
项目中的变量数目 1) 6144 12288 24576
PowerTag 的数目 2) 128 - 4096 128 – 8192 128 - 16384
每个数组中的元素数目 1600 1600 1600
内部变量数目 2048 4096 8192
结构的数目 999 999 999
结构元素数目 400 400 400

1) 对应于所有内部变量和所有已用 PowerTag 的总数。

2) PowerTag 是用于控制器与 HMI 之间通信的变量。对于面板来说，PowerTag 数目受

项目中 大变量数目的限制。 

报警

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
报警类别的数目 32 32 32
离散量报警的数目 4000 6000 6000
模拟量报警的数目 500 500 500
报警字符的长度 80 80 80
每个报警的过程值数目 8 8 8
报警缓冲区的大小 1) 1024 2048 2048
队列中的报警事件数目 500 500 500

1) 对应于所有已组态报警类别的所有报警状态数，包括由于组态原因未显示在报警视

图中的报警类别的报警。
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画面

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
画面数目 500 750 750
每个画面的对象数目 400 600 600
每个画面的变量数目 1) 400 400 400
每个画面的复杂对象的数目 2) 40 40 40

1) 包括脚本中使用的所有变量或用于显示对象动画的所有变量。

2) 复杂对象包括：棒图、滚动条、符号库、时钟以及来自“控件”(Controls) 区域的所

有对象。

配方

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
配方的数目 999 1000 1000
每个配方中的元素数目 1) 2000 2000 2000
每条数据记录的用户数据长度（以 KB 
为单位）

256 512 512

每个配方的数据记录数目 5000 5000 5000
内部闪存中为数据记录保留的存储空间 -- -- --

1) 如果使用数组，则每个数组元素计为一个配方元素
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日志

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
日志数 100 100 100
每个日志中的条目数（包括所有的日志

分段）1)
500000 500000 500000

所有日志的日志段的数目 400 400 400
变量记录的周期性触发器 1 s 1 s 1 s
每个日志可记录的变量数目 6144 12288 24576

1) “分段的循环记录”记录方法的条目数是所有连续日志的总数。连续日志数与每个连

续日志的数据记录数的乘积不能超过系统限制

趋势

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
趋势数目 1) 800 800 800

1) 对应于设备所有趋势视图中所有趋势的数目。

文本列表和图形列表

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
图形列表的数目 500 500 500
文本列表的数目 500 500 500
每个文本或图形列表的条目数 3500 3500 3500
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  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
所有图形列表的图形对象的数目 2000 4000 4000
所有文本列表的文本元素的数目 30000 40000 40000

脚本

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
脚本数目 1) 2) 200 200 200

1) 脚本数目是由用户自定义函数（项目树中的全局脚本）数目和面板中内部脚本数目

得出的。如果面板类型使用脚本，则必须考虑每个面板实例的脚本数目。

2) 多可处理 100 个同时触发的脚本。

通信

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
连接数 8 8 8
OPC 连接数（包括 OPC UA） 8 8 8
基于“SIMATIC HMI HTTP”的连接数 16 16 16
所连 Sm@rtClients 的 大数目（包含

一台服务客户端）

4 1) 4 1) 4 1)

PROFIBUS：连接数

如果安装 Runtime Professional， 多可许可 8 个 MPI 连接或 PROFIBUS Softnet 连接，例如 
CP5622。不需要额外的 PROFIBUS Softnet 许可证。

通过相应的 SIMATIC NET 许可证，还可以建立 8 个以上的 PROFIBUS 连接。为此，需要使用 
PROFIBUS Hardnet，例如 CP5623。
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帮助系统

  KTP400
KP400

TP700，
KP700
TP900，
KP900
TP1200，
KP1200

TP1500
KP1500

TP1900 TP2200

工具提示长度（字符数） 320 1)

500 2)

320 1)

500 2)

320 1)

500 2)

320 1)

500 2)

320 1)

500 2)

1)
2)

对于 HMI 设备版本为 12 或更低版本的设备

对于 HMI 设备版本高于 12 的设备

语言

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
运行系统语言种数 32 32 32

调度程序

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
时间触发的任务 1) 48 48 48

1) 事件触发的任务与系统限制不相关
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用户管理

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
用户组数 50 50 50
授权数 32 32 32
所有用户组的用户数目 100 100 100

项目

  WinCC 高级版运行

系统

13 以前的设备版本

WinCC 高级版运行系统

设备版本 13 及更高版本

WinCC 高级版运行

系统设备版本高于或

等于版本 14
项目文件“*.fwc”的大小 无限制 无限制 无限制

参见

S7-1200 手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/36932465/0/zh)

17.2.6 WinCC Runtime Professional (RT Professional)

WinCC 专业版运行系统

在评估项目是否符合特定 HMI 设备的系统限制时，以下系统限制表可提供支持。 
指定的 大值不可累加。这样将无法保证设备上以完全系统限制运行的组态能正常工作。

除了指定的限制，还需要考虑组态存储器资源方面的限制。       
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变量

  WinCC 专业版运行系统

项目中的变量数目 1) 500,000
PowerTag 的数目 2) 取决于许可证

每个数组中的元素数目 2,000

1) 对应于所有内部变量和所有已用 PowerTag 的总数。

2) PowerTag 是用于控制器与 HMI 之间通信的变量。对于面板来说，PowerTag 数目受

项目中 大变量数目的限制。 

画面

大于 100 MB 的图像文件可能不会显示在 WinCC 运行系统中。 

  WinCC 专业版运行系统

每个画面的对象数 1) 无限制 2)

每个画面的层数 32
每个项目的画面数 无限制 2)

以像素为单位的画面大小 10,000 x 10,000
画面对象嵌套 20
颜色数 24 位色深，8 位 alpha 通道的透明度

1) 对象的数目和复杂性将影响性能

2) 受系统资源限制。

报警

  WinCC 专业版运行系统

每个服务器/单站的可组态报警数 150,000
每个报警行的过程变量数 10
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  WinCC 专业版运行系统

每个报警行的用户文本块数 10
报警类别 256
报警优先级 17 (0...16)

运行系统中的报警

  大值

每个报警日志的报警数 无限制 1)

每个历史报警列表的报警数（短期） 1,000
每个历史报警列表的报警数（长期） 1,000 2)

每个报警视图的报警数 5,000 3)

1) 受系统资源限制。

2) 在单站、服务器或每个服务器的客户端上，如果已将“LongTimeArchiveConsistency”
设置为“否”(no)。在单站、服务器或客户端上，如果已将

“LongTimeArchiveConsistency”设置为“是”(yes)。
3) 在单站、服务器或每个服务器的客户端上。

说明

在单站或服务器上，可能同时生成消息突发和连续报警负荷。

日志

  WinCC 专业版运行系统

每个画面的趋势视图数 25
每个趋势视图的趋势数 80
每个趋势视图的数值 多可将 134,217,728 个字节从变量记录

服务器传送到趋势视图。如果过程值包含 
20 个字节，则大约可显示或向 *.csv 文件

导出 670 万个值。

每个画面的表格视图数 25
每个表格视图的列数 12
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  WinCC 专业版运行系统

每个表格视图的数值数 30,000
每个单站/服务器的日志数 100
每个单站/服务器的记录变量数 1) 80,000

1) 取决于用于记录变量的记录变量包。基本版本包含 500 个记录变量。

说明

在有多个 大值的情况下，画面选择时间可能会很长。

配方

  WinCC 专业版运行系统

配方的数目 无限制

配方元素的数目 1) 500
配方数据记录数目 10,000
视图数目 无限制

1) 总配方元素数 大为 1,000,000

运行系统中允许的组态限制示例

例如，对于以下组态， 多可实现 1,000,000 个配方元素： 
• 10,000 个配方数据记录，每个记录包含 100 个配方元素

• 2,000 个配方数据记录，每个记录包含 500 个配方元素

假设：每个配方元素均连接一个变量。 
请注意，这种组态限制还受所用硬件和其它组态的影响。 
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报表

  WinCC 专业版运行系统

可组态的报表数 无限制 1)

每个详细视图的报表行数 66
每个报表的变量数 2) 300

1) 受系统资源限制。

2) 每个报表的变量数取决于过程通信的性能。

运行系统中的报表

  大值

每个服务器/客户端同时运行的报警序列报表数 1
同时运行的报警日志报表数 3

用户管理

  大值

用户数 200

通信

  S7-1200 S7-1511 S7-1513 S7-1516 S7-1518
大 WinCC 系统数 2 20

 
30 41 62

ISO-on-TCP 连接  - 64，其中 4 个
预留给 ES

96，其中 4 个
预留给 ES

128，其中 4 个
预留给 ES

192，其中 4 个
预留给 ES

每个运行系统连接的 PLC 
的 大数目

64

通过网络适配器与 Softnet 
连接的 PLC 的 大数目

64
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• 请注意，每个控制器 多应组态 200 个变量，以便与 S7-1200 PLC 进行通信。 
• 如果多个 HMI 设备访问一个 PLC，则此限制适用于所有 HMI 设备。

• 可以通过 PLC 手册了解到能够同时访问 SIMATIC S7-1200 的 HMI 设备的具体数量。
条目 ID：36932465 (https://support.industry.siemens.com/cs/document/36932465/
simatic-s7-s7-1200-automatisierungssystem?dti=0&lc=de-WW)

 

HMI 连接与连接资源之间的关系

与 WinCC RT Professional 的 HMI 连接需要多达三个连接资源。

说明

通过 PROFIBUS 和 PROFINET 连接时的限制有所不同

请注意，就 HMI 连接与连接资源之间的关系而言，通过 PROFIBUS 进行连接与 PROFINET 相
比还有其他的限制。

通过 PROFIBUS 和 SIMATIC NET 进行通信时，还必须考虑 SIMATIC NET 组件 (CP) 的限制。

有关 SIMATIC NET 组件的更多信息，请参见相关 SIMATIC NET 手册：“PC 软件 SIMATIC NET 
PC”。

PROFIBUS：连接数

如果安装 Runtime Professional， 多可许可 8 个 MPI 连接或 PROFIBUS Softnet 连接，例如 
CP5622。不需要额外的 PROFIBUS Softnet 许可证。

通过相应的 SIMATIC NET 许可证，还可以建立 8 个以上的 PROFIBUS 连接。为此，需要使用 
PROFIBUS Hardnet，例如 CP5623。

组态 - 多站系统中的组态限制

  WinCC 专业版运行系统

一个系统中的 WinCC 客户端数 32 1) 2)

一个系统中的 Web 客户端数 150 2) 3) 

1) 如果服务器也用作操作员站，则客户端数目减少为 4 个。

2) 混合组态：32 个客户端 + 3 个 Web 客户端

3) 混合组态：50 个 Web 客户端 + 1 个 WinCC 客户端
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17.2.7 运行系统 (WinCC Runtime Professional) 中有关性能的定向帮助

WinCC Runtime Professional
下表可帮助您评估项目在运行系统中的运行性能。     

说明

指定的值在很大程度上取决于使用的硬件。

运行系统中的画面

画面从空画面切换为... 以秒为单位的时间

带有标准对象的画面（100 个对象） 1
带有 2480 个 I/O 域（8 个内部变量）的画面 2
带有 1000 个 I/O 域（1000 个内部变量）的画面 1
10 MB 画面（位图） 1
报警视图 2
带有 4 列的表格视图（每列有 120 个值）1) 1

1) 指定的值对“高速变量记录”(Tag Logging Fast) 的数据有效。

运行系统中的报警

  大值

无损耗的连续报警负荷（单站/服务器） 10 个/秒
消息突发（单站/服务器） 2000/10 秒，间隔 5 分钟 1)

1) 如果下一个消息突发之前的时间间隔小于 5 分钟，则报警有可能丢失。

说明

在单站或服务器上，可能同时生成消息突发和连续报警负荷。
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运行系统中的日志数

  大值

在服务器/单站的数据库中记录（高速变量记录） 5000 个值/秒 1) 

在服务器/单站的数据库中记录（低速变量记录） 1000 个值/秒 1) 2)

报表中打印的值数 所打印的值的数目取决于趋势视图中显示

的值的数目。

1) 指定的值对不带签名的记录数据有效。

2) “低速变量记录”(Tag Logging Slow) 与“高速变量记录”(Tag Logging Fast) 相比，给

定数据量的画面选择时间会更长。

运行系统中的配方 - 边界情况

使用的硬件 使用的软件 组态

Intel® Core™ i3-6100U 2.30 
GHz
4 GB RAM
有无硬件连接

Windows 7
WinCC V14.0 SP1

每个域一个 WinCC 变量

各 300,000 个条目：

- 10 个域，具有 30,000 个数据记录

- 500 个域，具有 600 个数据记录

运行系统中的配方 - 测量值

  10 个域 500 个域

画面切换到不带集成配方视图的画面。

测量结果取决于控件的填充量：

对于初始加载时的完整显示，或者如果在用户日志中进行

了大量组态更改， 多可能要用 15 秒。

1 秒 5 秒

读取数据记录：

单击配方视图中的按钮之后，将值读取到相应变量。

1-2 秒 1) n 秒 2)

写入数据记录： 
在单击配方视图中的按钮之后，将值写入相应变量并在 
I/O 域中显示该变量。

1-3 秒 1) n 秒 2)

焦点从第一个数据记录切换到 后一个数据记录。 1-2 秒 1-2 秒
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1) 10 个域，总共 10 个变量。

2) 500 个域，总共 500 个变量。

运行系统中的报表

  大值

每个服务器/客户端同时运行的报警序列报表数 1
同时运行的报警日志报表数 3

17.2.8 运行系统 (WinCC Runtime Professional) 中有关通信的定向帮助

WinCC Runtime Professional
通过随附的 DVD 安装 SIMATIC NET 软件。要将 WinCC Runtime Professional 与 S7-1200/
S7-1500 控制器搭配使用，不得超出相应 S7 控制器的特定系统限制。以下内容对变量的系

统限制进行了说明，这些变量的值由 S7-1200/S7-1500 报告。“WinCC Channel Diagnosis”工
具用于做出决定。

说明

请查阅参数表 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/98699910/zh)了解您

的 S7-1200/S7-1500 控制器的特定系统限制。

属性

属性 说明

Plc Attributes (max) 该值指可周期性读取的 大变量数。默认情况下，S7 控制器的通信负载不

会组态为小于 30%（默认值：50%）。

“Plc Attributes”可用于一个或多个 WinCC Runtime 系统。针对每个 S7 控制器

的所有已连接 WinCC Runtime 的并行变量数需要进行累计。有关学习如何确

定并行变量的信息，请参见“并行变量的关键因素”部分。

Minimum Plc Attributes (free) “Minimum Plc Attributes (free)”值基于经验值。该值适用于没有画面改变的

稳定状态。„Minimum Plc Attributes (free)”的 小数量可能暂时较低。如果

该数接近 0，则会启动低循环时间的周期读取，暂时减慢与 S7 控制器之间

的通信。
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属性 说明

WinCC Runtime Professional 数
量

“WinCC Runtime Professional 数量”表示可连接 S7 控制器的 WinCC 
Runtime Professional 系统的 大数量。该数量包含一个连接到 S7 控制器的 
WinCC ES。

Subscription Memory “Subscription Memory”会存储由 PLC 发送的一定数量消息。如果超出

“Subscription Memory”的限值，则不会完全显示这些消息。

超出“Subscription Memory”的限值时，可执行以下步骤：

• 减少订阅数。

• 转为使用标量值，例如：整型/长整型占用的存储器容量比字符串小

• 使用允许更多订阅数的更高版本 PLC
 

示例

说明

要确保 S7 控制器具有稳定的通信，不应超过“每个 S7 的并行变量数”。

您可以从 WinCC Channel Diagnosis Tool 下的 "CCS7PLUSCHANNEL" 和相应的连接读取“Plc 
属性（ 大）”的值，以及参数表的“ 小 Plc 属性（自由）”列。可通过 "Plc Tag 
Subscriptions" 计数器确定每个 S7 控制器的并行变量数。显示每个循环时间的已注册变量数。

在以下示例中，已注册变量的数量为 2003（500 ms：103 个变量，1 s：400 个变量，2 s：
500 个变量，5 s：1000 个变量）。
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并行变量的要素

可从下表中获取并行变量的数量。此处小于 5 秒的循环时间为具有相关性。通常，只有 S7 控
制器检测到的变量具有相关性。在以上示例中，这些是 "PLC1516”连接的变量。

功能 并行变量

归档 每个采集周期的所有变量总和。

HMI 报警 离散量报警的变量数 + 模拟量报警的变量数 + 来自每个报警变量的数字关联

值。

调度程序 每个周期事件的所有未使用变量总和。使用 SmartTags 时，只有具有缓存使

用情况的智能变量有相关性。 
使用的触发器变量数。

脚本 这会影响周期性脚本，特别是其中使用缓存的函数。有关使用缓存的信息，

可参见相关文档。示例：

• HmiRuntime.Tags().Read 0.
• 使用缓存时的 SmartTags。 
所有受影响的变量都计算在内。
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功能 并行变量

画面 与对象属性直接关联的变量数。 
直接应用在具有周期的控件的变量数（例如仪表控制、趋势视图、表格视

图）。 
周期性动画、C 脚本、VB 脚本中使用的变量数。

使用的触发器变量数。

OPC 服务器 (DA/UA) 所有周期性报告项目的总和。

控件开发 所有周期性读取变量的总和。

参见

S7-1200/S7-1500 参数表 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/view/
98699910/zh)
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选件 18
18.1 WinCC Engineering V18 – 选件

WinCC 选件

有关 WinCC 选件的详细说明，请参见“WinCC Engineering V18 - 选件”手册。

参见

SIOS 中的文档 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/cn/view/109813305)
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选件

18.1 WinCC Engineering V18 – 选件
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移植到 TIA Portal 中的 WinCC 19
19.1 概述

“移植到 TIA Portal 中的 WinCC”一节的概述

SIMATIC WinCC 在 TIA Portal 中提供了一些新增功能和更新。 某些功能与您所熟悉的环境

（如 WinCC V7 或 WinCC flexible）中的功能有区别。

本文档概述了 TIA Portal 中的 SIMATIC WinCC 所特有的功能和程序。 
这些功能和程序与 WinCC V7 和 WinCC flexible 版本中的功能和程序大不相同，或者具有不

同的名称。

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2595



19.2 WinCC V7 (RT Professional)

19.2.1 动作 (RT Professional)

WinCC V7 中的动作

WinCC 支持将动作用于 WinCC 项目中过程的动态响应。这些动作以 ANSI-C 代码编写而成。

通过触发器开始的动作，即触发事件。 

独立于画面之外，动作可用于运行以下后台任务：

• 每天打印输出报表

• 变量监视

• 计算

如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态任务？

要在 TIA Portal 中组态任务，请使用 WinCC 调度程序。

移植到 TIA Portal 中的 WinCC
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使用调度程序可以将任务组态为在后台独立运行，而无需画面支持。可将动作映射到函数列

表类型的任务。

在每个任务中，可以精确组态一个逐行处理的函数列表。还可以组态 C 或 VB 脚本。要启动

任务，请定义触发器。

有关更多详细信息，请参见：

“调度程序”编辑器的工作区 (页 1932) 
示例： 读取当前用户名 (页 1949) 

参见

“调度程序”编辑器的工作区 (页 1932)
示例： 读取当前用户名 (页 1949)
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19.2.2 用户对象 (RT Professional)

WinCC V7 中的用户对象

对象选项板中的对象可以根据多项选择的结果组合起来形成组或用户对象。还可以将组或组

合的对象插入到项目库中。

与组不同的是，用户对象可以分别对可在“对象属性”(Object properties) 窗口中显示和编辑

的属性和事件进行自定义。用户对象可在图形编辑器中进行编辑，类似于对象选项板中的对

象。 

如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态面板？

在 WinCC 中，可以使用面板创建单独组态的显示和操作对象。与用户对象不同的是，可对

面板进行集中修改。

WinCC 项目库中的“面板”编辑器可用于创建面板和编辑这些面板的属性。

移植到 TIA Portal 中的 WinCC
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面板基于一个“类型-实例”模型，支持集中编辑。可以针对类型中的面板集中创建属性。实

例代表类型的局部应用。

有关更多详细信息，请参见：

关于面板的基础知识 (页 290) 
示例：组态面板 (页 320) 

参见

关于面板的基础知识 (页 290)
示例：组态面板 (页 320)
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19.2.3 用户管理 (RT Professional)

WinCC V7 中的用户管理

“用户管理员”编辑器用于设置和管理用户管理。

用户管理员用于设置和管理 WinCC 函数和 WinCC 用户的访问权限。 
在用户管理中，可以使用键开关/智能卡将函数（如登录超时或登录）分配给用户。

“用户管理员”编辑器用于工程组态和运行系统。

移植到 TIA Portal 中的 WinCC
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如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态用户管理？

• 工程组态系统中的用户管理

在 WinCC 用户管理中集中管理用户、用户组和权限。将用户和用户组连同项目一起传送

到 HMI 设备。 
无论何时用户都会分配到组，因此会继承组的权限。

• 运行系统中的用户管理

可以在画面中使用用户视图来管理运行系统中的用户。在 HMI 设备的用户视图中直接管

理用户和密码。

有关更多详细信息，请参见：

用户管理的形式 (页 1424) 
用户视图 (页 1457) 

参见

用户管理的形式 (页 1424)
用户视图 (页 1457)
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19.2.4 直接连接 (RT Professional)

WinCC V7 中的直连

直连用于对事件做出响应。只要运行系统中发生此事件，源元素的值就会应用于目标元素。 
“鼠标单击”事件示例：

• “Rectangle1”对象的填充样式与“Circle1”对象的填充样式同步。

• 执行画面更改。

如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态系统函数？

在 WinCC 中，直连被映射到系统函数。

在函数列表中或用户自定义函数中使用系统函数。事件发生时，使用函数列表执行组态的系

统函数。 
组态函数列表时，从选择列表选择按类别排序的系统函数。 
要实现直连，需要集成特定函数（如“SetPropertyByProperty”）。

移植到 TIA Portal 中的 WinCC
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有关更多详细信息，请参见：

系统函数 (页 1489) 
组态函数列表 (页 1496) 

参见

系统函数 (页 1489)
组态函数列表 (页 1496)

19.2.5 动态向导 (RT Professional)

WinCC V7 中的动态向导

“动态向导”(Dynamic Wizard) 可通过 C 脚本动作设置对象的动态响应。运行向导时，在对象

属性中定义和保存准备的 C 脚本动作（如置位/复位）和触发器事件。 
无论何时都可以在对象属性的“事件”(Events) 选项卡中编辑 C 脚本动作。

移植到 TIA Portal 中的 WinCC
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如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态系统函数？

例如，可以使用系统函数在 WinCC 中为对象提供动态属性。

在函数列表中或用户自定义函数中使用系统函数。事件发生时，使用函数列表执行组态的系

统函数。 
组态函数列表时，从选择列表选择按类别排序的系统函数。 

有关更多详细信息，请参见：

系统函数 (页 1489) 
组态函数列表 (页 1496) 
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参见

系统函数 (页 1489)
组态函数列表 (页 1496)

19.2.6 动态对话框 (RT Professional)

WinCC V7 中的动态对话框

“动态”(Dynamic) 对话框用于组态动态对象属性。在“动态”(Dynamic) 对话框中，可使用变

量、函数和算术运算符组成一个表达式。 
表达式的值、状态以及在表达式中使用的变量的质量代码用于在运行系统中生成对象属性的

值。

移植到 TIA Portal 中的 WinCC
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“动态”(Dynamic) 对话框用于以下目的：

• 将变量的值范围映射到颜色。

• 监视各变量位并将位值映射到颜色或文本。

• 监视布尔变量并将变量值映射到颜色或文本。

• 监视变量状态。

• 监视变量的质量代码。

如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态动画？

使用在对象属性列表“属性 > 动画”(Properties > Animations) 中组态的动画能够实现动态对

象属性。

这些动画可以动态更改对象的背景色。

在组态动态对话框的动态属性时，“动态化属性”尤为重要。 
通过显示和操作对象的变量连接可以实现简单的动画。

有关更多详细信息，请参见：

关于属性列表中的动态化的基础知识 (页 255) 
组态新动画 (页 229) 
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参见

关于属性列表中的动态化的基础知识 (页 255)
组态新动画 (页 229)

19.2.7 工作效率 (RT Professional)

WinCC V7 中的大量数据处理

WinCC 组态工具是一个 Excel 插件。该工具可用于简单组态大量数据（如变量）。 

移植到 TIA Portal 中的 WinCC
19.2 WinCC V7 (RT Professional)

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2607



如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 有效工作？

WinCC 可以在表格编辑器中高效率的处理过程数据。WinCC 提供了以下相关函数：

• 导入和导出项目数据

• 多项选择

• 属性的全局更改

可以导入或导出以下项目数据：

• 配方数据记录

• 报警

• 变量

• 文本列表

• 进行翻译的项目文本

导出和导入可减少工作量。 
可以使用之前项目中已创建的数据，而不是创建新的数据记录。

有关更多详细信息，请参见：

实例和外部应用程序之间的数据交换 (页 2112) 

参见

实例和外部应用程序之间的数据交换 (页 2112)
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19.2.8 结构和结构变量 (RT Professional)

WinCC V7 中的结构变量

结构用于对构成逻辑单元的大量变量和变量类型进行分组。 
在 WinCC V7 中，还可以创建结构，您可以在变量中通过这些结构的名称进行寻址。

如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态用户数据类型？

在 WinCC 中，用户数据类型用于对构成逻辑单元的不同变量进行分组。

将用户数据类型创建为一个类型，然后在项目中使用该类型的实例。 
用户数据类型是项目特定的数据，可用于项目的所有 HMI 设备。 
在项目库中创建用户数据类型和用户数据类型元素。用户数据类型必须先启用，然后才能在

项目中使用。

在用户数据类型的实例中，使用该用户数据类型的组态属性。可以根据需要在使用时直接更

改个别属性，例如，在变量中更改。更改变量中的属性并不影响所创建的用户数据类型。

移植到 TIA Portal 中的 WinCC
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检查变量

为确定是否存在具有指定名称的变量，需要在使用点进行检查。

如果该变量不存在，则标记使用点。编译器不会输出警告。

如果使用点处的变量名称以“.”开头，则不会在工程组态系统中执行任何检查。 
在这种情况下，假设该名称是由变量前 和使用点处的字符串为 Runtime Professional 而形

成，因此在工程组态系统中不存在。

对于用户数据类型，用户数据类型的实例名称通常用于变量前 。在画面中的使用点处，使

用前面带有句点的相关用户数据类型元素名称。

有关更多详细信息，请参见：

关于用户数据类型的基础知识 (页 640) 

参见

关于用户数据类型的基础知识 (页 640)
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19.3 WinCC flexible (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

19.3.1 库 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

WinCC flexible 中的库

库是预组态的画面对象的集合。库扩展了可用画面对象的数量，提高了工程组态效率，这是

因为库对象总是可以重用；不必对其进行重新组态。 

WinCC flexible 可以创建两种类型的库： 
• 项目库

• 全局库

库中可包含所有 WinCC flexible 对象，如画面、变量、图形对象或报警。 

如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态库？

在 WinCC 中，还可以组态“项目库”和“全局库”。

在库中不能再存储任何系统函数，这与 WinCC flexible 中的情况相同。

移植到 TIA Portal 中的 WinCC
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“项目库”和“全局库”中都包含有两个文件夹：“模板副本”和“类型”。库对象可以创

建为模板副本或类型或作为模板副本或类型使用。 
• 模板副本

使用模板副本来创建独立的库对象副本。 
• 类型

创建“类型”文件夹的对象实例并将这些实例应用于项目中。实例与其相应的类型相对

应。更改某个实例，同时也会更改其它所有实例。在“库”(Libraries) 任务卡中，这些类

型标记有一个绿色三角形。

• 管理库对象

只能在同一库中复制和移动库对象。 
有关更多详细信息，请参见：

WinCC 中的库 (页 2082) 
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参见

WinCC 中的库 (页 2082)

19.3.2 画面和模板 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

WinCC flexible 中的画面和模板

在 WinCC flexible 中，可以创建操作员用来控制和监视机器设备和工厂的画面。创建画面时，

所提供的对象模板将在创建工厂图像、显示过程和定义过程值方面为您提供支持。

对于每个 HMI 设备，项目均有一个模板。可在这些模板中为您的项目集中组态功能键和对象。 
基于此模板的所有画面都将包含在此模板中组态的功能键和对象。对模板中对象或功能键分

配的更改将应用于基于此模板的所有画面中的对象。 

如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态画面和模板？

在 WinCC 中，还可以组态“模板”、“全局画面”以及“画面”。

在模板中确定功能和对象，然后将其应用到基于此模板的所有画面。可以在 WinCC 中创建

多个模板。

在“全局画面”中，定义独立的元素，这些元素独立于用于 HMI 设备中所有画面的模板。

“报警窗口”和“报警指示器”对象可用作全局对象。对于带有功能键的 HMI 设备，可以在

“全局画面”编辑器中组态功能键。 
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还可在精智面板的全局画面中组态“系统诊断窗口”。

除控件外，画面按以下顺序显示在运行系统中：

有关更多详细信息，请参见：

画面基础知识 (页 45) 
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参见

画面基础知识 (页 45)

19.3.3 面板中的脚本 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

WinCC flexible 中面板的脚本

在“面板组态”(Faceplate configuration) 对话框的“脚本”(Scripts) 选项卡中组态脚本。该脚

本仅在面板中可用。 
将脚本同面板中包含的对象的事件（例如，按钮的“单击”事件）直接互连。如果在画面中

使用面板，则会生成面板实例。 

如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态面板中的脚本？

在“面板”编辑器的组态区域，创建仅在特定面板类型中使用的脚本。 
与 WinCC flexible 不同的是，WinCC 允许为一个面板组态多个脚本。
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19.3.4 同步配方 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

如何在 TIA Portal 中使用 WinCC 组态配方的同步？

在 WinCC 的“配方”编辑器中组态配方的同步。 
与 WinCC flexible 相比，WinCC 中有几个术语发生了变化。

面板和 RT Advanced 的同步
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• 要将在 I/O 域中组态的配方变量与运行系统的配方视图同步，请激活“同步配方视图和配

方变量”(Synchronize recipe view and recipe tags)。
• 取消激活“直接传送各修改值”(Direct transfer of individual modified values) 来指定在编

辑 I/O 域时将配方变量自动传送到 PLC（交互模式）。

• 激活“协调数据传送”(Coordinated data transfer)，使用区域指针监视运行系统中配方数

据的传送。

说明

如果已取消激活“同步 > 同步配方变量”(Synchronization > Synchronize recipe tags)，并已

在配方控制的“属性 > 表”(Properties > Table) 下取消激活“显示表”(Show table)，则不能使

用“写入到 PLC”(Write to PLC) 和“从 PLC 读取”(Read from PLC) 按钮在运行系统中对 PLC 进
行配方数据记录读写操作。

有关更多详细信息，请参见：

AUTOHOTSPOT 

19.3.5 转换的特别注意事项 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

WinCC 中的项目语言

WinCC 并不能支持在 WinCC flexible 中可使用的所有项目语言，例如阿拉伯语。如果移植后

收到空项目， 好检查一下设置的编辑语言。不要在源项目中设置不支持用作编辑语言的项

目语言。请按如下步骤进行操作：

1. 在 WinCC flexible 中，打开项目。

2. 例如，将编辑语言改为英语。

3. 保存项目。

4. 重新开始移植。

项目库中具有对象引用的对象

在 WinCC flexible 中可使用两种复制方法。   
• 使用“简单复制”时，可复制包含 IO 字段等的 WinCC flexible 画面。仅复制在 IO 字段上

组态的变量的对象名称，因为这是一个引用。

• 使用“复制”时，将复制画面、画面中包含的 IO 字段以及在 IO 字段上组态的变量及其

属性。

移植到 TIA Portal 中的 WinCC
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还可以通过这两种方法将对象存储到库中。在移植时，项目库及其包含的对象都会被移植，

并可在 WinCC 中使用。

但在 WinCC 中只能使用一种复制方法。对于变量，其功能类似于 WinCC flexible 中的“简

单复制”。对于图形、图形列表和文本列表，其功能类似 WinCC flexible 中的“复制”。

如果在 WinCC flexible 的库中存储了含有变量引用的对象，则在 WinCC 中使用这些对象时

必须重新组态被引用的对象。

更改报警类别的名称

与 WinCC flexible 不同的是，预定义报警类别的名称不依赖于当前使用的用户界面语言。移

植期间，报警类别的名称按如下方式分配：

WinCC flexible WinCC
错误 Errors
系统 System
警告 Warnings

报警类别的显示名称可在移植后根据需要更改。

项目库中具有对象引用的对象

在 WinCC flexible 中可使用两种复制方法。 
• 使用“简单复制”时，可复制包含 IO 字段等的 WinCC flexible 画面。仅复制在 IO 字段上

组态的变量的对象名称，因为这是一个引用。

• 使用“复制”时，将复制画面、画面中包含的 IO 字段以及在 IO 字段上组态的变量及其

属性。

还可以通过这两种方法将对象存储到库中。在移植时，项目库及其包含的对象都会被移植，

并可在 WinCC 中使用。

但在 WinCC 中只能使用一种复制方法。它的功能类似于 WinCC flexible 中的“简单复制”。

如果在 WinCC flexible 的库中存储了含有其它对象引用的对象，则在 WinCC 中使用这些对

象时必须重新组态被引用的对象。
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*.emf, 162
*.gif, 162
*.ico, 162
*.jpeg, 162
*.jpg, 162
*.svg, 162
*.tif, 162
*.wmf, 162

.

.Net 控件
删除, 159
添加, 158

“
“菜单和工具栏”编辑器, 335
“更改颜色参考”(Change color reference) 对话
框, 2269
“局部脚本”编辑器

可用性, 1536
属性, 1536

“转换/互锁视图”
PLC 代码视图, 2020

A
ACK

键, 2317, 2399, 2507
AcknowledgeAlarm, 1763
ActivatePreviousScreen, 1635
ActivateScreen, 1633, 1824
ActivateScreenByNumber, 1634
ActivateScreenInScreenWindow, 1826
ActivateSystemDiagnosticsView, 1754
ActiveX 控件

删除, 159
添加, 158

AlarmHitView, 1160, 1164
ALARMVIEW, 1149
Allen Bradley Ethernet IP

数据类型, 675

ALT 键
键, 2317, 2399, 2507

ArchiveLogFile, 1669

B
BACKSPACE 键, 2316, 2398, 2506

C
C

WinCC 中的示例, 1587
C 函数

示例, 1590, 1591, 1592
C 文本列表

创建条目, 221
用法, 220
组态步骤, 220

CalibrateTouchScreen, 1719
ChangeConnectionEIP, 1716
ClearAlarmBuffer, 1759
ClearAlarmBufferProtoolLegacy, 1760
ClearDataRecord, 1779
ClearLog, 1672
CloseAllLogs, 1674
CommandText, 1158
ConnectionString, 1134
ControlWebServer, 1658
cp_TagStatistic, 1160
CSV 数据源表格

CSV 文件结构, 1355
在报表中使用, 1395

CSV 数据源趋势
CSV 文件结构, 1353
报表的布局, 1394
在报表中使用, 1394

csv 文件
布局, 746
实例, 746

CSV 文件, 2113, 2115, 2117, 2118, 2138
表格化输出的结构, 1355
布局, 1034
趋势输出的结构, 1353
示例, 1035

CTRL
键, 2317, 2399, 2507
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D
DataConnector, 1167
DecreaseFocusedValue, 1661
DecreaseTag, 1689, 1822
DEL 键, 2316, 2398, 2506
DirectKey

组态, 276

E
EncodeEx, 1637
END 键, 2316, 2398, 2506
ENTER 键, 2316, 2398, 2506
ESC 键, 2316, 2398, 2506

F
f(t) 趋势视图, 399, (参见趋势视图)

工具栏, 401
运行系统中的操作, 799
在报表中使用, 1400
在线组态, 772, 786, 796

f(x) 趋势视图, 403, 406, (参见趋势视图)
工具栏, 404, 408
数据源规则, 756
应用, 1401
在线组态, 772, 786, 796

FIFO 缓冲区, 708
基本知识, 708

G
GetBrightness, 1722
GetGroupNumber, 1681
GetUserName, 1680
GMP, 2279, 2327
GMP 相关的变量

量表, 550
GoTo 对象, 1976
GoToEnd, 1802
GoToHome, 1801
GRAPH 概览, 415, 2000

单行模式, 417
兼容模式, 417
显示程序状态, 418
运行方式, 416
组态, 2014

H
HMI 备份

删除, 2380
显示, 2378
重命名, 2380

HMI 变量
连接 PLC 数组变量, 633, 638

HMI 面板
创建类型, 2107

HMI 设备
WinCC Runtime Professional 性能, 2586
传送许可证密钥, 2535
复位为出厂设置, 2531
更改设备类型, 2307, 2371
更新操作系统 (Windows CE), 2531
恢复数据, 2526, 2529
激活系统诊断, 1966, 1979
加载, 2354, 2523, 2524, 2525
软件, 2523, 2524, 2525
数据备份, 2523, 2524, 2525, 2526, 2528
系统限制, 2551, 2556, 2561, 2567
系统诊断视图, 1966, 1979
性能特点, 2551, 2556, 2561, 2567, 2574, 2580
样式, 2278, 2327
映象, 2523, 2524, 2525
重新加载操作系统, 2530
组态, 2260

HMI 设备版本, 2259, 2260, (设备版本)
HMI 设备的相关性

记录, 1122
HMI 设备类型

更改, 2307, 2371
HMI 设备签名, 2325, 2415
HMI 设备上的输入

通过功能键, 2318, 2400, 2508
HMI 设备相关性

在系统函数中, 1504
HMI 设备向导, 2075, 2078
HMI 设备映像

删除, 2382
HMI 设备组态, 2260
HMI 文件, 2271
HMI 样式

创建类型, 2108
HMI 样式表

创建类型, 2109
HMI 用户数据类型

创建类型, 2108
与面板互连, 299

HOME 键, 2316, 2398, 2506
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HTML 浏览器, 421, 427
按钮, 424
连接到 FTP 服务器, 421, 427
文件资源管理器, 421, 427

HTML 浏览器放大, 1725
HTML 浏览器后退, 1729
HTML 浏览器前进, 1728
HTML 浏览器刷新, 1724
HTML 浏览器缩小, 1725
HTML 浏览器停止, 1723
HTML 浏览器向上翻页, 1727
HTML 浏览器向上滚动, 1724
HTML 浏览器向下翻页, 1727
HTML 浏览器向下滚动, 1723
HTML 浏览器向右滚动, 1726
HTML 浏览器向左滚动, 1726
HTML 浏览器主页, 1728
HTMLBrowserForward, 1728

I
I/O 域, 386

格式代码, 390, 392
模式, 386
数据格式, 387, 390, 392
锁定/解锁, 2394, 2502
显示报表中的格式, 1399
显示格式, 390, 392
隐藏输入, 387
在报表中的应用, 1399

IncreaseFocusedValue, 1643
IncreaseTag, 1683, 1808
Intel 格式, 1296
InverseLinearScaling, 1684, 1810
IPE, 2274

L
LinearScaling, 1686, 1812
Logoff, 1678
Logon, 1678

M
Microsoft 脚本调试程序, 1539
Mitsubishi MC

数据类型, 676
Modicon Modbus TCP/IP

数据类型, 676
MS OLE DB, 1166

N
NotifyUserAction, 1641

NOT DEFINED

添加外部图形, 2180

O
ODBC 数据库表

报表的布局, 1411
在报表中使用, 1410

ODBC 数据库域
报表的布局, 1409
在报表中使用, 1409

OLE 对象
保存在图形中, 163
从文件创建, 114
存储在图像浏览器中, 2180
重新创建, 114

OP 177B mono
符号库, 523

OPC, 1167
报警和事件, 2418

OPC DA
数据类型, 672

OPC XML DA
数据类型, 673

OPC 历史访问, 2418
OPC 统一架构服务器, 2279, 2328, 2418
OpenAllLogs, 1673
OpenCommandPrompt, 1645
OpenControlPanelDialog, 1644
OpenFileBrowser, 1793
OpenInternetExplorer, 1646
OpenTaskManager, 1795

P
Pack&Go 文件

创建, 2354
下载到 HMI 设备, 2355

PageDown, 1800
PageUp, 1801
PDF 放大, 1740
PDF 视图

按钮, 481
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多点触控操作, 481
工具栏, 479
组态, 478

PDF 适合高度, 1737
PDF 适合宽度, 1736
PDF 缩放到原始尺寸, 1742
PDF 缩小, 1740
PDF 向上滚动, 1736
PDF 向下滚动, 1735
PDF 向右滚动, 1741
PDF 向左滚动, 1741
PDF 转到第一页, 1737
PDF 转到上一页, 1739
PDF 转到下一页, 1738
PDF 转到指定页, 1739
PDF 转到 后一页, 1738
PLC

变量, 603
启用系统诊断, 1966, 1979
系统诊断视图, 1966, 1979

PLC UDT
WinCC, 671

PLC 变量
重新连接, 598

PLC 代码视图, 484, 488, 2000
“转换/互锁视图”, 2020
符号表, 2019
工具栏, 485, 489, 2022
使用键盘进行操作, 486
数据类型, 2029, 2043
详细视图, 2019
信息区域, 2019
指令, 2024, 2038
组态, 486, 2017, 2031

PLC 代码视图放大, 1748
PLC 代码视图符号, 1747
PLC 代码视图上一个网络, 1749
PLC 代码视图缩小, 1749
PLC 代码视图下一个网络, 1746
PLC 代码视图详细视图, 1745
PLC 代码视图移动滚动条

PLC 代码视图移动滚动条, 1744
PLC 代码视图转换互锁, 1747
PLC 前 , 597
PLC 数据类型, 667, 668, 669, 671, 672, 673, 675, 
676
PLC 用户数据类型

与面板互连, 299
PLCCodeDisplayMonitoringOrFBCall

系统函数, 1750
PLCCodeViewActualOrTriggerValues, 1748
PLCCodeViewStepMode, 1746

PrintReport, 1705
PrintScreen, 1704
Process Historian

服务器选择, 2419
缓冲区路径, 2419

ProDiag 概览, 494
符号, 2007
用途, 494
组态, 2009

PROFIBUS DP
DirectKey, 1641

PROFIsafe
断开, 1926

PROFIsafe 地址, 1930
ProSave, 2526

亚洲字体, 607

R
ReadPassword, 1681
Runtime Professional

定义快捷键, 2424
设置光标控制, 2422
设置启动列表, 2430

S
S7 1500

数据类型, 669
S7 300/400

数据类型, 667
S7 Protocol Suite

用于 BSEND/BRCV 功能的原始数据变量, 1305
原始数据变量, 1303

S7 路由
加载, 2295

S7 诊断报警, 834
启用, 878

S7-1200 V2
数据类型, 668, 671

SafelyRemoveHardware, 1643
SendEMail, 1648
SetAccessModeViaWeb, 1714
SetAcousticSignal, 1720
SetAlarmReportMode, 1706
SetBacklightColor, 1722
SetBrightness, 1721
SetDisplayMode, 1708
SetLanguage, 1712, 1853
SetPLCMode, 1710
SetPropertyByConstant, 1831
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SetPropertyByProperty, 1829
SetScreenKeyboardMode, 1709, 1853
SetTagByProperty, 1815
SetTagIndirect, 1816
SetTagIndirectByProperty, 1817
SetTagIndirectWithOperatorInputAlarm, 1821
SHIFT

键, 2317, 2399, 2507
ShowAlarmWindow, 1757, 1763
ShowBlockInTiaPortal

ShowBlockInTiaPortal, 1803
ShowBlockInTiaPortalFromAlarm

ShowBlockInTIAPortalFromAlarm, 1855
ShowLogonDialog, 1808
ShowSystemAlarm, 1764
SIMATIC

与 Microsoft 数据格式的区别, 1296
SIMATIC Logon, 1436, 1448, 2279, 2328, 2418

加密通信, 1450
证书, 1450

Sm@rtClient 视图, 518, 519
共享使用, 519
只读, 520

SmartServer, 1657
SQL, 1266
SQL Server 导入/导出向导, 1155
SQL 查询

至 WinCC 数据库, 1155
StartLogging, 1675
StartNextLog, 1676
StopLogging, 1677
StopRuntime, 1658, 1804
SystemDiagnosticViewUpdatePlcBuffer, 1755

T
T 形管, 541

旋转, 542
TAB 键, 2316, 2397, 2505
Teach-in 模式, 1180

配方变量, 1180
TerminatePROFIsafe, 1647
TIMESTEP, 1143
TP 177B mono

符号库, 523

U
URL, 427

USB
加载, 2361
下载, 2356

USB 端口, 2361
USB 驱动程序, 2361

在 Windows 7 下安装, 2361

V
VBS

WinCC 中的示例, 1567
VBScript:调试, 1539

W
WChar, 607
Web 地址, 422, 427
Web 访问

本地用户组, 2418
服务器利用, 2418
事件视图中的报警, 2418
外观, 2418

Web 浏览器, 2406
WebClient

为用户设置起始画面和语言, 1455
为用户组设置起始画面和语言, 1454

Webkit 引擎, 2406
WebNavigator

为用户设置起始画面和语言, 1455
为用户组设置起始画面和语言, 1454

WebNavigator 许可证, 2418
使用 WebNavigator 许可证, 1456

WebUX
为用户设置起始画面和语言, 1455
为用户组设置起始画面和语言, 1454
组态为用户保留的许可证数量, 1455

WebUX 许可证, 2418
WinCC

启动运行系统, 2491
WinCC DataConnector, 1167
WinCC OLE DB, 1166

Microsoft, 1166
WinCC, 1166
基本知识, 1166

WinCC OLE DB 提供程序, 1132, 1167
SQL Server, 1167
访问归档数据, 1132
链接的服务器, 1167

WinCC Runtime
可用的系统函数, 1631
支持的系统函数, 1624
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WinCC Runtime Advanced
显示和操作对象, 360

WinCC 版本
兼容性, 2256

WinCC 归档连接器, 1167
WinCC 系统事件, 1089
WinCC 用户归档控件, (请参见“用户归档控件”)
WinCC 中的 C 函数示例

读取变量值, 1592
禁用运行系统, 1590
通过跟踪组态诊断输出, 1591
通过属性组态画面更改, 1590
写入变量值, 1591
写入对象属性, 1592

WinCC 中的 PLC 数据类型, 559
WLAN 接收, 548

布局, 548
WString, 607

X
X 轴

组态, 765
X 轴属性已更改, 1898
xlsx 文件, 2123, 2124, 2139, 2140, 2147, 2148

导入变量, 2139, 2140
为导入做准备, 2139, 2140

Y
Y 轴

组态, 765
Y 轴属性已更改, 1899

安

安全卸下硬件, 1643
安全须知

直接键, 2400, 2508
安装

选件, 2537

按

按变量设置属性, 1834
按等级的系统报警的记录, 964
按等级执行的系统函数的日志, 964
按间接变量设置当前窗口属性, 1839
按间接变量设置间接变量, 1819
按间接变量设置属性, 1836

按键, 1914, 2427
按钮, 511

HTML 浏览器, 424
PDF 视图, 481
创建, 340
定义热键, 513
模式, 512
配方视图, 1310
锁定/解锁, 2394, 2502
添加系统诊断指示器, 1971, 1983
图形, 512
文本, 512
用于释放操作员控件, 2393, 2501
组态, 1481
组态访问保护, 1476
组态为释放按钮, 2503
作为释放按钮, 2396

按钮和开关
库, 2083

按属性设置当前窗口属性, 1837
按属性设置间接变量, 1820
按下, 1894
按下 ESC 键两次, 1900
按下按钮, 1650
按下键盘按键, 1915
按下键时置位, 1703
按住鼠标右键, 1910
按住鼠标左键, 1905

半

半径, 491
圆弧, 438
圆扇形, 439

帮

帮助指示器, 420

棒

棒图, 365, 367
定义标尺分级, 368
显示限制线, 366, 368
颜色转变, 365, 368

棒图分段
定义, 366, 368

索引

可视化过程

2624 系统手册, 11/2022, 在线文档



包

包含日志数据的报告
适用于网络, 1156

保

保存
HMI 设备的数据, 2526, 2528
全局库, 2090

保存数据记录, 1791
保护

带密码的功能键, 272

报

报表
CSV 数据源趋势, 1394
I/O 域, 1399
ODBC 数据库表, 1411
ODBC 数据库域, 1409
报表对象, 1350
报表名称, 1414
报警报表, 1407
报警序列报表, 1352
标题页, 1335, 1337
标题页和封底, 1345
表格形式的数据输出, 1348
创建, 1345
创建（概述）, 1339, 1342
创建打印作业, 1365
创建自动启动的打印作业, 1368
打印, 1361, 1387
对象的大小, 1343
对象的大小和位置, 1340
对象的位置, 1343
封底, 1335, 1337
符号 I/O 域, 1419
具有动态长度的对象, 1344
排序页面, 1360
配方报表, 1416
配方数据的输出, 1349
启用, 951
日期/时间域, 1396, 1397
删除页面, 1360
事件驱动的输出, 1362
输出报警, 1349
输出与运行系统快照, 1350
水印, 1337
添加详细信息页面, 1360

通过 ODBC 接口输出外部数据, 1350
图形 I/O 域, 1403
显示和隐藏各部分, 1360
详情页面, 1337
详细信息页面, 1335
项目名称, 1413
页脚, 1335, 1337
页码, 1418, 1419
页眉, 1335, 1337
以趋势形式输出数据, 1349
硬拷贝, 1404
由时间驱动的输出, 1362
元素, 1347
运行系统中输出报表的步骤（高级版）, 1361
运行系统中输出报表的步骤（专业版）, 1363
大可组态页数, 1340, 1345

报表对象
在报表中, 1350

报表服务
要求, 1156

报表名称
报表的布局, 1414
在报表中使用, 1414

报告
激活, 952

报警
报警回路, 1008
编辑, 997
变量值的输出, 873
参数块, 879
创建注释, 857
导出, 2121
导入, 2123, 2124
过滤, 1010
连续报告, 1352
模拟量报警中的参数输出, 887
确认, 996, 1000
事件, 1032, 1033
输出, 456
输出文本列表中的文本, 874
数字量报警中的参数输出, 892
添加用户文本块, 899
调用信息文本, 1000
未遵循序列, 1556
系统函数, 1031
系统块, 879
显示, 465, 468
显示抑制掩码, 936
抑制显示, 936
隐藏, 961
用户报警中的参数输出, 895
用户文本块, 879
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优先级, 1037
运行系统中, 989, 991, 1004
运行系统中的计算, 948
在报表中, 1349
在运行系统中显示, 1013
重新加载, 988
组成部分, 851
组态, 867, 883, 903, 906

报警报表
报表的布局, 1407
在报表中使用, 1407

报警编号, 850, 851
报警窗口, 910, 994, 1013, 1014

操作, 995
操作员控件, 995
日志数据的输出, 1014
使用键盘操作, 996, 1008
使用鼠标操作, 996
应用, 994
运行系统中, 990, 993, 1006
组态, 920, 1014

报警打印
组态:报警打印, 909

报警的附加文本, 899
报警行, 461, 468
报警缓冲区, 969, 2279, 2328

内存大小, 969
运行系统中, 990, 992, 1005

报警缓冲区溢出, 969, 1906
报警回路

触发, 1000
报警记录, 823, 825

存储介质, 979
报警控件

报警的紧急确认, 1022
为 ~ 组态报警块, 930
运行系统数据, 1287
在线组态, 1290
组态, 928
组态工具栏和状态栏, 930
组态列, 930

报警类别, 836, 838, 851
标识, 471
布局, 994, 998
公共, 838
使用, 836, 838
颜色, 464, 472, 2279, 2328
预定义, 836, 838
运行系统中, 990, 992, 1004
诊断, 917
自定义, 836, 838

报警类型, 827, 828, 829

报警列表, 1010, 1013
报警排序, 1012
报警器, 927

组态, 945
报警日志, 962, 1119, 1125

备份, 982
创建, 963, 966
断开与项目的连接, 987
交换, 982
连接, 987
命名约定, 1123
签名备份, 982
显示内容, 925
运行系统中, 993, 1006
组态, 966, 979, 981
组态报警视图, 925

报警事件
到达, 835
离去, 835
确认, 835

报警视图, 455, 465, 468, 473, 910, 926, 994, 999, 
1007, 1013

~ 为已记录报警进行组态, 919, 969
报警行, 468
报警文本窗口, 999
标识报警类别, 464, 471
布局, 466, 994, 998
操作, 995, 999
操作员控件, 456, 463, 467, 470, 995
定义列, 463
定义显示区域, 465
访问保护, 463
工具栏, 769, 784, 791
过滤报警, 464, 1010
过滤器显示, 923
列, 460, 467, 471
列标题, 465
列顺序, 464
排序, 464
启用排序, 471
使用键盘操作, 996, 1008
使用鼠标操作, 996, 1008
图标, 1040
选择报警类别, 463
应用, 994
在报表中使用, 1405
在线组态, 772, 786, 796
状态栏, 769, 784, 791
组态, 913
组态 S7 诊断报警的显示, 918
组态布局, 916
组态过滤器, 931
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组态数据导出, 948
组态运行系统数据的导出, 771, 785, 795

报警视图报警循环, 1761
报警视图更新, 1760
报警视图确认报警, 1762
报警视图中显示操作员注释, 1762
报警统计, 926, 933

组态, 934
报警统计列属性已更改, 1896
报警文本, 852

格式, 872
删除格式设置, 872

报警文本块, 882
组态, 881

报警系统, 821
报警序列报表, 952, 1352

在报表中使用, 1406
报警循环, 1906

设置, 461
已组态, 904

报警优先级, 1037
报警指示器, 476, 911, 1001

报警类别, 476
布局, 1001
操作, 1001
使用鼠标操作, 1001
事件, 476
应用, 1001
运行系统中, 991, 993, 1006
组态, 920

报警状态, 852
到达, 835
离去, 835
已确认, 835

报警组, 844, 845, 852
变量, 849
创建, 864, 865
确认报警, 842
状态变量, 926
组态, 864

报警组 ID, 847
报文变量, 697

备

备份, 982, 2358, 2533
报警日志，组态, 982
删除, 2380
重命名, 2380

备份 RAM 文件系统, 1651

背

背景色
动态化, 232

本

本地用户组
Web 访问, 2418

编

编辑, (变量)
函数列表, 1498
配方, 2120
文件夹链接, 162
系统事件, 875, 900
样式表, 98
组中的对象, 178

编辑报警, 1758
编辑器

HMI 文件, 2271
设计, 77, 78
图形, 2178

编辑语言, 2164
选择, 2169

编码, 1636
编码 Ex, 1637
编译

项目, 2287, 2338, 2448

变

变量, 697
R, 1143
报警中的输出, 873
报警组, 849
编辑, 592
编码, 658
变量类型, 588
采集模式, 620
采集周期, 620, 621, 649
创建外部变量, 579
创建用户数据类型, 642
导出, 2138
导入, 2139, 2141
定义采集周期, 624
定义替换值, 622
对象列表, 581
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仿真, 2461
访问局部脚本, 1506
访问用户自定义函数, 1506
符号寻址, 561
复制, 591
改变 PLC, 603
更新, 621
公差范围, 679, 684
基本知识, 553
记录, 679, 684
记录周期, 649, 651
间接寻址, 617, 618, 625, 626
键开关, 516
局部, 1508
绝对寻址, 560
连续读, 621
面板类型, 322
内部, 697
内部变量, 563, 564
起始值, 602
取值范围, 658
删除, 591
事件, 619
数据类型, 588
数据日志, 679, 684
索引变量, 617, 618
外部, 697
外部变量, 556, 558
显示值, 738
限值, 599, 601
线性转换, 604, 606
寻址, 579
用户数据类型, 640
用户数据类型元素, 640
原始数据变量, 697
在运行系统中, 620
指示灯按钮, 447
指针化, 617
至 PLC 的连接, 579
重命名, 591
重新连接, 598
组态, 592
组态多个变量, 593

变量绑定
动画, 239

变量表
HMI 设备的, 554
默认值, 554
用户定制, 554

变量触发器, 1936, 1950
变量导入

变量数据的结构, 2142, 2149

变量仿真器, 2292, 2343, 2453
变量类型, 588
变量列表

间接寻址, 617, 618
变量名称

日志中的有效名称, 715
变量设置, 596
变量数据

导入结构, 2142, 2145, 2149
变量数组, 630, 636
变量同步, 2279, 2328, 2419
变量值

更新, 559
输出, 738, 742

标

标尺控件, 546
运行系统数据, 1287
在线组态, 1290

标记, 151, 1375
标签

配方视图, 503
标识

报警类别, 471
标识报警类别

报警视图, 464
标题页

报表, 1335, 1337
在报表中, 1345

标准 SQL 查询
至 WinCC 数据库, 1155

表

表达式
动态化, 245
属性动画, 245

表格
表格视图, (参见表格视图)
在报表中, 1348
组态表格元素, 779, 793

表格：设计边框, 142
表格列

组态排序, 781, 794
表格视图, 537, 752

按钮, 797
动态化数值列, 540
工具栏, 539, 760, 769, 784, 791, 797
运行系统中的操作, 797, 802
在报表中使用, 1420
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在归档数据中滚动, 817
在线组态, 772, 786, 796, 811, 815
在运行系统中编辑表格域, 814
在运行系统中打开组态对话框, 812
在运行系统中更改时间范围, 813
在运行系统中更改数据连接, 812
在运行系统中显示列, 812, 815
在运行系统中移动列, 815
在运行系统中隐藏列, 812, 815
状态栏, 769, 784, 791
状态栏的元素, 818
组态, 775
组态数据源, 538, 767, 782
组态数值列, 777
组态选择, 780
组态运行系统数据的导出, 771, 785, 795

播

播放结束, 1888

布

布局
CSV 数据源趋势, 1394
f(t) 趋势视图, 399
f(x) 趋势视图, 403, 406
GRAPH 概览, 416
HTML 浏览器, 422, 427
I/O 域, 386
ODBC 数据库表, 1411
ODBC 数据库域, 1409
Sm@rtClient 视图, 519
WLAN 接收, 548
按钮, 512
棒图, 365, 367
报表中的 I/O 域, 1399
报表中的报表名称, 1414
报表中的符号 I/O 域, 1420
报表中的日期/时间域, 1396, 1397
报表中的图形 I/O 域, 1403
报表中的项目名称, 1413
报表中的页码, 1418, 1419
报表中的硬拷贝, 1404
报警报表, 1407
报警行, 468
报警视图, 455, 465, 466, 469, 474, 994, 998
报警指示器, 1001
表格视图, 537
充电情况, 445
打印作业/脚本诊断, 383

多边形, 491
符号 I/O 域, 524, 526
符号库, 522
滚动条, 514
监控表, 374
简单配方视图, 1191
简单用户视图, 371
矩形, 497
开关, 510
可编辑的文本域, 395
控件硬拷贝, 1392
控制数据, 1390
控制信息, 1393
连接器, 545
量表, 550
列表框, 451
媒体播放器, 453
配方报表, 1416
配方视图, 498, 502, 506
趋势视图, 443
日期/时间域, 381
摄像机视图, 429
时钟, 543
手轮, 419
数值表, 546
图形 I/O 域, 412, 414
图形视图, 410, 1402
椭圆, 396
椭圆弧, 397
椭圆扇形, 398
文本域, 541, 1421
用户视图, 369, 373
圆, 437
折线, 493
直线, 450
指示灯按钮, 447

采

采集模式
变量, 620

采集周期, 695, 702
变量, 620, 621, 649, 651
定义, 624

菜

菜单
创建菜单命令, 338
创建主菜单命令, 337
创建子菜单命令, 338
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自定义, 331, 345
字符集, 2418
组态事件, 341

菜单和工具栏, 2417
菜单命令

简单配方视图, 1193

参

参考对象
定义, 121, 1382

参考语言, 2164
选择, 2169

参数
模拟量报警中的输出, 887
数字量报警中的输出, 892
用户报警中的输出, 895

参数传递
用户自定义函数, 1505

参数块, 879
组态, 881

操

操作, (双手)
报警窗口, 995
报警视图, 995
报警指示器, 1001
操作对象, 2316, 2398, 2506
反馈, 2496
简单报警视图, 998
简单配方视图, 1192
键, 2315, 2397, 2505
配方视图, 1205, 1216
运行系统项目到 V13 SP1, 2480

操作步骤
创建画面, 52

操作对象
操作, 2316, 2398, 2506
配方视图, 1205

操作反馈, 2496
操作配方

传送数据记录, 1203
传送一个数据记录, 1214
传送一个数据记录。, 1228
创建配方数据记录, 1200, 1201, 1211, 1224
读取配方数据记录, 1202
读取数据记录, 1213, 1227
复制配方数据记录, 1211, 1225
删除配方数据记录, 1212, 1225
下载配方数据记录, 1212, 1225

修改配方结构, 1230, 1278
修改配方数据记录, 1212, 1225

操作系统
西文设置, 2166
亚洲语言设置, 2166

操作系统的键盘命令
激活, 2424

操作元素
WinCC Runtime Advanced 可用性, 360
精简系列面板的可用性, 353
精智面板支持性, 355
可用性, 362
移动面板支持性, 357

操作员控件
f(t) 趋势视图, 401
f(x) 趋势视图, 404, 408
HTML 浏览器, 424
PDF 视图, 481
报警窗口, 995
报警视图, 456, 463, 467, 470, 474, 995
表格视图, 539
监控表, 375
媒体播放器, 453
配方视图, 499, 502, 506, 1216
趋势视图, 443
数值表, 547
锁定/解锁, 2394, 2502
已锁定, 2393, 2501

操作员输入报警属性已更改, 1894

测

测试, 1539
用户自定义函数, 1509

测试:使用调试程序, 1539

层

层
将对象分配给层, 282

层级
用户权限, 2279, 2328

层级警报组, 846
创建, 865

插

插入, 1553
对象, 113, 115, 1373
矩形, 189
库对象, 2101
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图形, 115, 1373
用户自定义函数中的代码模板, 1502

插入：GSC 诊断, 1553
插入类型, 2103

查

查询, 1143, 1149, 1153
过程值归档, 1143
消息归档, 1149
用户归档, 1153

查找和替换
颜色, 2268

查找文本, 1659, 1805

差

差别
运行系统, 2219

持

持续时间
显示抑制, 2418

尺

尺寸
编辑多个对象, 153, 1383

充

充电情况, 445
操作, 446

出

出厂设置
复位为, 2530

初

初始化
控制器数据, 2274

初值报警, 843

处

处理方法, 703
数据日志, 702

处于报警范围内, 1902
处于警告范围内, 1902
处于容差范围内, 1902

触

触发变量, 852
触发模式, 701
触发器, 1933

变量触发器, 1936, 1950
非周期性, 1934, 1942, 1949
更改, 1947
事件触发器, 1934, 1935, 1945, 1953
周期性, 1943, 1951, 1954, 1956

触发用户报警
示例, 896
组态, 896

传

传输密码
创建, 2284, 2335, 2445
重置, 2285, 2336, 2446

传输协议, 429
传送

HMI 设备上的许可证密钥, 2535
传送配方值

在 HMI 设备与 PLC 之间, 1292

窗

窗口, 1552
属性, 2417

窗口控制器, 2418

创

创建, 1235
HMI 设备上的配方数据记录, 1211, 1224
HMI 设备中的配方数据记录, 1200, 1201
HMI 文件编辑器中的文件夹, 2271
按钮, 340
报表, 1345
报表（概述）, 1339
报警日志, 963, 966
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报警组, 864, 865
菜单项, 338
层级警报组, 865
弹出画面, 68
工具栏, 339
公共报警类别, 861
画面, 52, 53
面板类型, 295
模板, 63
模板副本, 2100
配方, 1235, 1271
配方查询, 1279
全局库, 2089
数据日志, 681
数组, 634, 638
外部变量, 579
信息文本, 868, 871, 886, 890, 894
样式表, 97
用户, 1441, 1484
用户自定义 VB 函数, 1514
用户组, 1439, 1440, 1482
运行系统中的用户, 1459
周期, 650, 654
主菜单命令, 337
子菜单命令, 338
自定义 C 函数, 1525
组, 173
组态文件, 343

创建二进制记录变量, 718
创建脚本

面板类型, 323
创建类型

HMI 面板, 2107
HMI 样式, 2108
HMI 样式表, 2109
HMI 用户数据类型, 2108
画面, 2106
脚本, 2105

创建模拟量记录变量, 719
创建条目

C 文本列表, 221
创建文本

C 文本列表, 221

垂

垂直半径, 396
椭圆弧, 397
椭圆扇形, 398

垂直移动
动画, 235

从

从 PLC 获取数据记录, 1775
从 PLC 获取数据记录变量, 1778

存

存储
外部图形, 163

存储介质
从外部恢复, 2358, 2533

存储空间要求
配方, 2548, 2550

存储位置
具有校验和的日志, 1124
数据库, 1124
文件 - CSV (ASCII), 1123
文件 - RDB, 1124
文件 - TXT (Unicode), 1124

错

错误, 1901
错误类型, 1540
错误类型:逻辑错误, 1540
错误类型:语法错误, 1540
错误类型:运行错误, 1540
错误消息

下载, 2305, 2368

打

打开, 1917
菜单和工具栏, 335
全局库, 2091
选择列表, 2317, 2398, 2506

打开 Internet Explorer, 1646
打开控制面板, 1646
打开控制面板对话框, 1644
打开命令提示符, 1645
打开屏幕键盘, 1795
打开任务管理器, 1795
打开所有日志, 1673
打开文件浏览器, 1793
打印

报表, 1361, 1387
打印服务器, 2547
网络, 2548

打印报告, 1705
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打印服务器, 2547
打印作业

创建报表, 1365
创建一个自动启动打印的任务, 1368
打印作业/脚本诊断, 384

打印作业/脚本诊断, 383
打印作业, 384
功能, 383

打印作业列表, 1361

大

大小
报表中对象的, 1340

代

代码模板
插入用户自定义函数, 1502

代码页, 1524
运行系统设置, 1525

带

带有 HMI 连接的 HMI 设备
复制, 2216

单

单个报警
过滤, 1010
隐藏报警, 961

单行模式
GRAPH 概览, 417

单击, 1903
单击“PLC 代码视图”(PLC code view) 按钮, 1911
单击“报警视图”(Alarm view) 按钮, 1911
单击工具栏按钮, 1911
单语言对象

运行系统语言, 2418

弹

弹出画面, 67
创建, 68
对象, 67
复制, 69
删除, 70
移动到组中, 69

导

导出
Excel 格式, 2113
报警, 2121
变量, 2138
配方, 1229, 1767, 2113, 2117
配方数据记录, 1177, 1229
文本列表, 2147
项目文本, 2152, 2175
用户管理, 1467
运行系统数据, 1287

导出带有校验和的数据记录, 1767
导出导入用户管理, 1679, 1807
导出数据记录, 1765
导入

报警, 2123, 2124
变量, 2139, 2141
变量数据的结构, 2145
模拟量报警的结构, 2125, 2131
配方, 1229, 2115, 2118
配方数据的结构, 2120
配方数据记录, 1177, 1229
数字量报警的结构, 2129, 2135
文本列表, 2148
项目文本, 2152, 2177
用户管理, 1468

导入报警
导入结构, 2135

导入带有校验和的数据记录, 1772
导入模拟量报警

导入结构, 2125, 2131
导入配方

导入结构, 2120
导入数据记录, 1770
导入数字量报警

导入结构, 2129, 2135

到

到达, 835
到期, 1921

登

登录, 1678
报告, 1477
登录失败, 1465, 1466
动态, 1436, 2418
用户, 1463, 1465
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登录尝试次数
限制, 2279, 2328

登录对话框
组态访问保护, 1476

低

低于下限时, 1891

地

地址多路复用
符号地址, 609
绝对地址, 608

第

第三方插件, 2416

电

电源故障
报警列表条目, 2418

电源故障后的报警列表条目, 2418
电源管理, 1930
电子邮件通知, 911

定

定时器, 1936
非周期性触发器, 1936
周期性触发器, 1936, 1947

定义, 692, 975
棒图分段, 368
棒图上的标尺分级, 368
参考对象, 121, 1382
光标模式, 182
文本格式, 460

定义列
报警视图, 463

定义热键, 513
定义显示区域

报警视图, 465

东

东方字符
HMI 设备上的输入, 2191

动

动画, 226
变量绑定, 239
垂直移动, 235
对角线移动, 235
对象组, 241, 242
多项选择, 243
水平移动, 233
直接移动, 235
组态, 1198

动态登录, 1436, 1447, 2418
动态化

变量绑定, 239
带有局部脚本的对象属性, 262, 1538
对象, 222
对象的控制启用状态, 236
对象的外观, 232
对象的颜色, 232
对象的移动, 233
对象属性, 222
对象外观, 1971, 1983
面板, 318, 319
面板类型, 318
闪烁, 232
属性动画, 244
属性列表, 226
直接移动, 235
质量代码, 245, 256

动态化数值列
表格视图, 540

动态时间范围, 758

独

独立画面窗口, 2417

短

短期归档列表, 1013

段

段
为日志定义, 724
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断

断开
PROFIsafe, 1926
报警日志，在项目中, 987
日志备份, 733

对

对变量中的位取反, 1692, 1842
对角线移动

动画, 235
对齐

对象对齐, 123, 1383
对调整大小的响应

面板类型, 314, 315
对位取反, 1690, 1840
对象

CSV 数据源表格, 1395
CSV 数据源趋势, 1394
f(t) 趋势视图, 1400
ODBC 数据库表, 1410
ODBC 数据库域, 1409
Tab 顺序, 113
WinCC Runtime Advanced 可用性, 360
报表名称, 1414
报表中的大小, 1343
报警报表, 1407
报警视图, 1405
报警序列报表, 1406
编辑组中的对象, 178
编组, 173
表格视图, 1420
插入, 113, 115, 1373
插入多次, 151, 1375
插入相同类型, 113
创建新 OLE 对象, 114
从文件创建 OLE 对象, 114
弹出画面, 67
动态化, 222
动态化直接移动, 235
对齐, 123, 1383
翻转, 113
放大, 151, 1375
分配给层, 282
滑入画面, 72
精简系列面板的可用性, 353
精智面板支持性, 355
均 分布, 123, 1384
可用性, 362

排列, 113, 125, 1378
配方报表, 1416
配方视图, 1415
区域外, 126
日期/时间域, 1397
删除, 116, 1375
删除局部脚本, 262, 1539
闪烁, 149, 150
设计, 129
设计背景色, 131
设计填充图案, 132
使用局部脚本将属性动态化, 262, 1538
调整大小, 119, 1380
透明度, 132
外观动态化, 232
项目名称, 1413
旋转, 113, 127, 140, 1385
选择多个对象, 113, 121, 1381
页码, 1418
移动面板支持性, 357
引用, 1510
在报表中的位置, 1343
在报表中具有动态长度, 1344
粘贴, 151, 1375
重新定位对象, 117, 1377
重新定位多个对象并调整其大小, 114, 153, 1383
组, 173

对象大小
一致, 119, 1380

对象列表
变量, 581

对象属性
动态化, 222

对象已更改, 1908
对象组

编辑组中的一个对象, 178
动画, 241, 242
删除对象, 177

多

多边形, 491
半径, 491
布局, 491
组态转角, 491

多点触控操作, 2499
多点触控设备

放大和缩小, 2391
滚动, 2390
手势, 2392, 2500
双手操作, 2393, 2501
缩放, 2391
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多路复用
地址多路复用, 608
符号地址, 609
绝对地址, 608

多项选择, 121, 1381
多用户工程

在本地会话中进行编译, 2303, 2365, 2484
在服务器项目视图中进行编译, 2302, 2364, 2483

多用户工程组态
编译和加载, 2301, 2362
编译和加载的规则, 2302, 2363

发

发布
用户数据类型, 645

发光二极管
切换, 2317, 2399, 2507
确认, 2317, 2399, 2507

发送电子邮件, 1648

翻

翻译
编辑器, 2171

翻转, 523
对象, 113

反

反馈
视觉, 2496

范

范围 (... - ...)
图形列表, 212, 213
文本列表, 198

仿

仿真, 2451, 2453
变量, 2461
带有变量仿真器的项目, 2290, 2341
定义临时起始画面, 2343, 2452
过程变量, 2454
项目：仿真, 2451
应用示例, 2454
运行系统, 2288

仿真变量, 1653

仿真器, 2453
仿真数据, 2451
仿真系统键, 1652

访

访问
变量, 1506

访问保护, 1476
报警视图, 463
用户管理, 1471, 1472
组态, 1481

非

非周期性触发器, 1942, 1949

分

分布
对象均 , 123, 1384

分段, 708
分段循环日志, 964
分配

层的对象, 282
功能键, 265, 267, 269
功能键的函数, 270
图形到功能键, 274

分析的集合函数, 1160
分析函数, 1160

报警日志, 1160
报警消息归档, 1164
过程值归档, 1160
具有消息归档分析的记录集, 1164

封

封底
报表, 1335, 1337
在报表中, 1345

服

服务模式, 2439
服务器利用, 2418
服务器选择

Process Historian, 2419
服务项目

组态, 2440, 2442
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符

符号
ProDiag 概览, 2007
报警类别, 911

符号 I/O 域, 524, 526
模式, 525, 527
文本列表, 202, 204, 525, 527
在报表中的应用, 1419

符号表
PLC 代码视图, 2019

符号库, 522
OP 177B mono, 523
TP 177B mono, 523
翻转, 523
固定的纵横比, 523
填充样式, 523
旋转, 523

符号寻址
变量的, 561

复

复位, 1694, 1844
HMI 设备为出厂设置, 2531
出厂设置, 2530
面板的属性, 290
确认位, 1115

复位变量中的位, 1696, 1846
复位到手轮的变量, 1660
复杂用户视图

组态, 372
复制

Excel 格式, 2113
VB 脚本, 2243
报表, 2246
报表对象, 2245
报警类别, 2237
报警组, 2238
变量, 591, 2227
带有 HMI 连接的 HMI 设备, 2216
带有用户数据类型的画面对象, 2216
弹出画面, 69
功能键, 2218
画面, 55, 2218
画面对象, 2223
计划任务, 2250
记录变量, 2241
结构类型, 2230
结构元素, 2230

连接, 2227
链接的对象, 2214, 2215
模板, 65
模拟量报警, 2235
权限, 2250
数据日志, 2240
数字量报警, 2234
调整画面大小, 2218
图形列表, 2249
文本列表, 2249
无效对象, 2212
限制, 2222
颜色, 2212, 2213
样式表, 99
用户, 2250
用户定义的文件夹, 2210
用户组, 2250
原理, 2209, 2211, 2220
运行系统中的配方数据记录, 1211, 1225
周期, 2245
字体, 2212, 2213

改

改变用户, 1892

高

高级配方视图, 1204, 1215
高于上限时, 1890

格

格式, 381
报警文本, 872

格式 DLL, 697
格式代码

I/O 域, 390, 392
格式调整

数据类型, 588

各

各种范围的颜色
量表, 552

根

根据编号激活画面, 1634
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跟

跟踪用户变更, 1682

更

更改, 1889
对象大小, 119, 1380
对象属性, 1558
密码, 1443
颜色, 2269
用户名, 1462
用户组的显示名称, 1445
运行系统中的配方数据记录, 1212, 1225
运行系统中的用户组, 1462
运行系统中的注销时间, 1462

更改标尺, 1905
更改布局, 1904
更改和显示操作模式（示例）, 1563
更改滑块, 1912
更改连接, 1715
更改名称

权限, 1445
用户, 1443
用户组, 1444

更改视频格式, 1918
更改属性时间轴, 1899
更换设备

连接限制, 2195
原理, 2195

更新
HMI 设备的操作系统 (Windows CE), 2531
变量, 559, 621
面板类型, 313

更新变量, 1636
更新操作系统, 2530
更新固件, 2530
更新设备版本, 2530
更新周期, 649, 2418

工

工程师站
启动运行系统, 2366, 2490

工具, 110
用于设计报表, 1347

工具栏, 401, 404, 408, 539, 769, 784, 791
PDF 视图, 479
PLC 代码视图, 485, 489, 2022
表格视图, 760

创建, 339
画面切换按钮：, 350
配方视图, 1310
顺序, 113, 125, 1378
自定义, 331, 345
组态事件, 341
组态系统函数, 350

工具栏按钮属性已更改, 1897
工具提示

显示限值, 2327
显示限制, 2279

工具箱, 101, 105
工作步骤

创建画面, 51
工作区

区, 1924
工作原理

服务项目, 2442

公

公差范围
变量, 679, 684

公共报警类别, 838
创建, 861
使用, 861

功

功能
更新变量值, 558
功能键的分配, 270

功能测试, 2453
功能范围

ProSave, 2526
功能键, 265, 2279, 2327

分配函数, 270
分配图形, 274
局部分配, 61, 269, 2318, 2400, 2508
全局分配, 267, 2318, 2400, 2508
全局画面, 61
使用全局分配, 61
用密码保护, 272
用于画面浏览, 278

固

固定的纵横比, 523
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故

故障时间
冗余, 2419

关

关闭, 1917
关闭所有日志, 1674

管

管道, 508
管道弯头, 509

半径, 509
角度, 509

管理
许可证, 2535
用户, 1443
用户组, 1444
运行系统中的用户, 1461

光

光标键, 2316, 2397, 2505
光标控制, 2418, 2427
光标模式

定义, 182
光学手持式读码器, 2323, 2413

归

归档连接器, 1167
归档日志文件, 1669
归档数据, 1132, 1149, 1153, 1158

查询, 1149, 1153, 1158
通过 WinCC OLE DB 提供程序进行访问, 1132

归档数据库, 1134
连接, 1134

滚

滚动
多点触控设备, 2390

滚动条, 514
锁定/解锁, 2502
显示棒图, 515
显示当前值, 515

大值, 514
小值, 514

过

过程 I/O, 2454
过程控制变量, 697
过程诊断概览, 2000
过程值

保存到数据库, 708
换出, 710
显示, 752

过程值的换出, 710
过程值归档, 1142, 1143, 1158

查询, 1143
查询归档数据, 1158
记录集, 1142
显示数据, 1142

过程值记录, 678
过滤

报警列表：过滤, 1010
报警视图, 923

过滤报警, 1010
报警视图, 464

过滤报警的 SQL 语句, 1041

函

函数, 1487
函数列表, 1502

函数列表, 619, 1495, 1937
编辑, 1498
删除局部脚本, 1538
同步执行, 1555
异步执行, 1555
在运行系统中执行, 1555
转换为局部脚本, 1537
组态, 1497

函数趋势控件
运行系统数据, 1287
在线组态, 1290

行

行数
用户视图, 370

盒

盒 ID, 1924
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后

后退, 1912

滑

滑块
锁定/解锁, 2394

滑入画面
对象, 72
用法, 76
针对不具备多点触控功能的设备进行组态, 75
组态, 73

滑入画面的句柄
组态, 73

滑入画面的属性
组态, 73

画

画面
插入, 55
创建, 52, 53
创建画面的工作步骤, 51, 52
创建类型, 2106
定义自定义菜单, 345
定义自定义工具栏, 345
复制, 55, 2218
可用于特定设备, 47
库, 2106
删除, 55
设计, 77
使用模板, 66
缩放, 50
移动, 55
应用设计, 81
重命名, 55
字体, 47

画面窗口
独立的, 2417
组态菜单, 346
组态工具栏, 346

画面对象
动态移动, 233
控制启用状态的动态化, 236

画面对象光标上移, 1797
画面对象光标下移, 1796
画面对象光标右移, 1798
画面对象光标左移, 1799
画面对象向上翻页, 1799

画面对象向下翻页, 1798
画面缓冲区, 2417
画面模板, 267
画面切换, 1893

在进入区时显示画面, 1926, 1928
画面设计, 77
画面选择

设置, 2422
画面中

排列对象, 125, 1378
画面周期, 651

缓

缓冲区路径
Process Historian, 2419

缓冲区溢出, 2279, 2328

换

换出, 710
过程值, 710

恢

恢复
HMI 设备的数据, 2526, 2529
从外部存储介质, 2533
从外部存储设备, 2358

恢复数据
HMI 设备, 2526, 2529

回

回放数
媒体播放器, 453

回滚键, 2316, 2398, 2506

获

获取 PLC 模式, 1707, 1852
获取亮度值, 1722
获取密码, 1681
获取数据记录名称, 1776, 1777
获取用户名, 1680
获取组编号, 1681
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基

基本面板
可用的系统函数, 1600
运行系统启动, 2304

激

激活
项目语言, 2168
自动滚动, 459
字号调整, 93

激活 PLC 代码视图, 1743
激活当前画面窗口中的画面, 1825
激活画面, 1633, 1824
激活前一画面, 1635
激活清洁画面, 1793
激活系统诊断视图, 1754

集

集成连接, 560

计

计算机属性, 1544
运行系统选项卡, 1544

记

记录
按需, 706
变量, 679, 684
变量值, 677
分段循环日志, 679
公差范围, 684
启动, 695
日志类型, 679, 964
限值以内/以外, 684
循环日志, 679
值改变时, 706
周期性, 704
周期性选择, 705

记录变量, 697, 717, 1671
创建, 717
二进制, 697
模拟量, 697
组态, 693, 717, 734

记录的起始点, 702

记录方法, 695, 701
变化时, 701
分段循环日志, 679
循环日志, 679
压缩, 701
要求时, 701
依赖于层, 679
周期性, 701
周期性选择, 701

记录集, 1142, 1151
记录语言, 691, 975, 2190, 2279, 2327
记录周期, 684, 695, 702

变量, 649, 651

加

加载
HMI 设备, 2354, 2523, 2524, 2525
配方, 1271
文件至项目, 2271
项目, 2474
运行系统中的配方数据记录, 1212, 1225
运行系统中的文件, 2271

加载名称, 2279, 2327
加载数据记录, 1774
加载项目

来源于外部存储介质, 2296, 2347
没有连接的 HMI 设备, 2347, 2349, 2471
通过连接的 HMI 设备, 2295, 2346, 2349, 2471
在不连接 HMI 设备的情况下, 2296, 2347

加装不一致的项目, 2472

间

间接寻址, 617
变量, 625

监

监控表, 374
StatusForceGetValues, 375
StatusForceSetValues, 375
操作员控件, 375
可见列, 375
列顺序, 375

兼

兼容模式, 597
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兼容性
WinCC 版本, 2256

兼容性检查, 2278, 2327
项目 ID, 2278, 2327

检

检查
设备版本, 2260

检查跟踪
校验和, 690, 973

减

减少变量, 1689
减少聚焦值, 1661
减小

项目大小, 2308, 2372

简

简单报警窗口
应用, 997

简单报警视图, 997
操作, 998
控制元素, 999
使用键盘操作, 1000
使用鼠标操作, 1000
应用, 997

简单配方视图, 505
布局, 1191
菜单命令, 1193
操作, 1192
特性, 1193
限制, 1198
组态, 505

简单用户视图
布局, 371
行数, 371
应用, 370
在运行系统中显示, 371
组态, 372, 469

键

键
END, 2316, 2398, 2506
ENTER, 2316, 2398, 2506
ESC, 2316, 2398, 2506
HOME, 2316, 2398, 2506

TAB, 2316, 2397, 2505
光标, 2316, 2397, 2505
回滚, 2316, 2398, 2506
删除, 2316, 2398, 2506
退格, 2316, 2398, 2506
向上滚动, 2316, 2398, 2506
信息文本, 2318, 2399, 2507

键操作, 2315, 2397, 2505
键开关

变量, 516
用途, 516

键盘布局, 2279, 2327, 2418
键盘快捷方式, 2279, 2327
键盘快捷键, 2418

移动对象, 124

将

将变量设置为手轮, 1661
将数据记录变量设置到 PLC, 1789
将数据记录设置到 PLC, 1788
将字符用于

WString/WChar, 607

交

交叉引用
简介, 2154
链接, 2160
使用, 2154
替换, 2160

交换, 982
报警日志, 982
签名报警日志, 982

脚

脚本
创建类型, 2105
打印作业/脚本诊断, 383
更新变量值, 558
库, 2105

节

节能模式, 1930

截

截屏, 1704
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解

解锁
操作员控件, 2394, 2502
用户, 1463

介

介质打开, 1907
介质关闭, 1908

紧

紧急确认, 1022

进

进入, 1901

禁

禁用
项目语言, 2168

精

精简系列面板
对象的显示和操作, 353
可用的系统函数, 1593

精智面板
可用的系统函数, 1607
删除 HMI 设备映像, 2382
显示和操作对象, 355

警

警告范围的起始值
量表, 551

静

静态时间范围, 758

局

局部变量, 1508

局部分配
功能键, 265, 269

局部脚本, 1487
对象属性的动态控制, 262, 1538
删除事件, 1538
使用, 1534
在对象属性处删除, 262, 1539
组态事件, 1537

矩

矩形
插入, 189
插入和组态, 188
转角 X 半径, 497
转角 Y 半径, 497
组态, 190

绝

绝对寻址
变量的, 560

开

开关, 510
类型, 511

开始记录, 1675

可

可编辑的文本域, 395
可操作性

动态化, 236
可见列, 375
可用的系统函数

WinCC Runtime, 1631
基本面板, 1600
精简系列面板, 1593
精智面板, 1607
移动面板, 1615

可用性
“局部脚本”编辑器, 1536
WinCC Runtime Advanced 对象, 360
精简系列面板的对象, 353

可用于特定设备
画面, 47
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客

客户端切换
冗余, 2419

空

空闲存储空间的下限, 1919
空闲空间的临界下限, 1920

控

控件
PDF 视图, 478
摄像机视图, 429

控件硬拷贝
布局, 1392
应用, 1391

控制 SmartServer, 1657
控制 Web 服务器, 1658
控制变量

配方与 PLC 之间的通信, 1263
示例, 1327

控制器报警, 828, 829, 831, 2328, 2418
传送至 HMI 设备, 1030
系统定义的, 828, 830, 834
组态, 853, 854

控制器报警的自动更新
组态, 1030

控制器数据
初始化, 2274

控制数据
布局, 1390
应用, 1390

控制信息
布局, 1393
应用, 1393

控制元素
简单报警视图, 999

库

库, 2080
按钮和开关, 2083
保存, 2090
打开, 2091
复制库对象, 2082
更新, 2094
类型, 2082

模板副本, 2082
系统诊断指示器, 1968, 1981, 1990

库对象, 2080
插入, 2101
显示, 2097

库管理
打开, 2087
概述, 2085
过滤, 2088

块

块属性已更改, 1895

快

快捷菜单, 1904
快捷键

定义, 2425

来

来自报警类别的报警组, 846

类

类别组, 846
类型

更新到 新版本, 2094
库, 2082

离

离开, 1901
离去, 835
离散量报警, 828, 830

组态, 853, 854, 870
离散量报警类型, 828

历

历史报警列表（短期）
组态, 946
组态过滤器, 946
组态排序, 946

历史报警列表（长期）
组态, 946
组态过滤器, 946
组态排序, 946
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连

连接, 732
报警日志, 987
集成连接, 560
日志备份, 732

连接器, 544
连通性软件包, 1167

MS OLE DB 提供程序, 1167
OPC, 1167
WinCC OLE DB 提供程序, 1167
归档连接器, 1167

连续读
变量, 621

链

链接, 2160
链接的对象

复制, 2214, 2215
链接的服务器, 1167
链接文件夹

外部图形, 162

量

量表, 550
GMP 相关的变量, 550
各种范围的颜色, 552
显示峰值, 551
正常可见范围, 552
大值, 551
小值, 551

列

列
报警视图, 460, 467, 471

列标题
报警视图, 465
配方视图, 503

列表框, 451
列宽

用户视图, 370
列属性已更改, 1896
列顺序, 375

报警视图, 464

逻

逻辑错误, 1540

媒

媒体播放器, 452
回放数, 453

密

密码, 2279, 2328
层级, 1431, 1434
更改, 1443
密码复杂度, 1432, 1435
密码时效性, 1432
用于功能键, 272

密码保护的密钥对, 2283

面

面板
创建, 321
动态化, 318
动态控制属性, 319
动态控制所包含的对象, 326
对调整大小的响应, 314, 315
复位属性, 290
将属性复位为面板类型的相应值, 290
面板的实例, 290
面板类型, 290
取消与面板类型的连接, 317
示例, 320

面板类型, 290
编辑, 314
变量, 294
创建, 295
创建变量, 322
定义属性, 322
动态化, 318
对调整大小的响应, 314, 315
更新, 313
脚本, 294
面板, 316
启用, 313
取消连接, 317
删除类别, 301
删除连接, 299
删除属性, 301
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删除属性连接, 299
事件, 294
属性, 294
图形列表, 295
文本列表, 294
用法, 316
用户文本, 295

命

命名约定
报警日志, 1123
数据日志, 1123

模

模板, 265
插入, 65
创建, 63
复制, 65
模板, 65
全局画面, 62
删除, 65
移动, 65
在画面中使用, 66
重命名, 65

模板副本, 2109
创建, 2100
画面, 2111
脚本, 2110
库, 2082

模拟量报警, 827, 828, 829
参数输出, 887
组态, 853, 854, 867, 883, 908

模拟量报警类型, 827, 828, 829
模拟量报警限值

组态, 890
模式, 512

I/O 域, 386
符号 I/O 域, 527
图形 I/O 域, 413, 414

默

默认模板, 2278, 2327
默认样式, 2278, 2327

定义, 91
默认字体, 2188, 2279, 2328, 2418

内

内存大小
报警缓冲区, 969

排

排列
画面中的对象, 113

排序
报表页面, 1360
报警视图, 464
设置, 460

排序顺序
排序对话框, 1319

配

配方, 1169, 1171, 1181, 1258, 1259, 2120
编辑, 2120
变量通信类型, 1292
从 ES 导出 CSV 文件, 1243, 1277
存储空间要求, 2548, 2550
导出, 1229, 2113, 2117
导出格式, 1767
导入, 1229, 2115, 2118
基本信息, 1171
基本知识, 1259
基础知识, 1169
加载, 1271
将 CSV 文件导入 ES, 1241, 1276
冗余, 2419
使用, 1170, 1258
示例, 1260
数据记录, 1171, 1260
数据流, 1175
条目, 1171
通过控制变量进行的通信, 1263
通过原始数据变量进行通信, 1299, 1301
同步配方变量, 1212, 1226
文本列表的使用, 1185
新建, 1235, 1271
应用示例： 机械设备参数分配, 1170
应用示例：批量生产, 1170
元素, 1260
原理, 1258
原始数据变量的确认数据, 1302
原始数据变量的确认头消息帧结构, 1301
原始数据变量的确认消息帧结构, 1301
原始数据变量的消息帧结构, 1299
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原始数据变量的消息帧头结构, 1299
原始数据变量的作业头结构, 1300
原始数据变量通信类型, 1292
原始数据通信, 1263
原始数据通信的作业类型和错误代码, 1297
运行系统中的表格视图, 1281
在 I/O 域中显示, 1282
在运行系统中显示, 1262
组态选项, 1178

配方报表
报表的布局, 1416
在报表中的应用, 1416

配方编号
写入变量, 1196, 1207, 1219

配方变量
Teach-in 模式, 1180
同步, 1179, 1212, 1226

配方查询
新建, 1279
运行系统中的限制, 1279

配方查询编辑器, 1278
配方画面, 1187, 1188

可视的机械设备模拟, 1187
配方变量, 1173
同步配方值, 1187
自动传送, 1188
组态, 1248

配方名称
写入变量, 1196, 1207, 1219

配方视图, 498, 505, 1204, 1215, 1262, 1281
按钮, 1310
编辑数据, 1313, 1319
标签, 503
布局, 498, 502, 504
操作, 1205, 1216
操作对象, 1205
操作员控件, 499, 502, 506, 1216
动态属性, 1198
高级, 1204, 1215
更新, 1206, 1218
工具栏, 504, 769, 784, 791, 1310
画面切换特性, 1210, 1224, 1231
简单配方视图, 505
仅显示数值, 1196
仅显示一个配方, 1207, 1218
可组态的事件, 1196, 1208, 1220
列标题, 503
配方数据记录, 1172, 1173, 1232
使用功能键操作, 1231
使用功能键进行操作, 1200, 1209, 1221
使用键盘进行操作, 1209, 1221
使用鼠标进行操作, 1209, 1221

显示编号, 503
显示数字, 507
应用, 1204, 1215
用户归档控件, 1313
用途, 503
用作下拉列表, 1208, 1219
在报表中使用, 1415
在线组态, 772, 786, 796
状态栏, 769, 784, 791, 1310
组态, 1244, 1246, 1285
组态运行系统数据的导出, 771, 785, 795

配方视图保存数据记录, 1785
配方视图菜单, 1783
配方视图从 PLC 获取数据记录, 1782
配方视图打开, 1783
配方视图返回, 1787
配方视图将数据记录设置到 PLC, 1784
配方视图将数据记录与变量同步, 1786
配方视图另存为数据记录, 1785
配方视图删除数据记录, 1782
配方视图显示操作员注释, 1787
配方视图新建数据记录, 1781
配方视图重命名数据记录, 1786
配方数据

在报表中, 1349
配方数据记录

传送选项, 1175
导出, 1229
导出格式, 1767
导入, 1229
导入和导出, 1177
复制, 1211, 1225
更改, 1212, 1225
加载, 1212, 1225
删除, 1212, 1225
同步, 1212, 1226
文本列表的使用, 1185
新建, 1235, 1271
在 HMI 设备上创建, 1200, 1201, 1211, 1224

配方数据记录编号
写入变量, 1219

配方数据记录号
写入变量, 1196, 1207

配方数据记录名称
写入变量, 1196, 1207, 1219

配方元素
新建, 1235, 1271

配方值, 1187, 1188
在配方画面中同步, 1187
在配方画面中自动传送, 1188
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屏

屏幕分辨率, 2278, 2327
屏幕键盘, 2279, 2327, 2418

RT Advanced, 2389
第二代基本面板, 2313
基本面板, 2312

启

启动
PC 上的运行系统, 2368
工程师站上的运行系统, 2366, 2490
记录, 695
面板上的运行系统, 2305, 2368
组态 PC 上的运行系统, 2366, 2490

启动程序, 1654
启动列表, 2418, 2430

设置, 2430
启动顺序, 2418
启动下一次记录, 1676
启动语言

确定：启动语言, 692, 975
启用

S7 诊断报警, 878
报表, 951
报告, 952

启用排序
报警视图, 471

起

起始点
定义, 654

起始画面, 56, 58, 328, 2278, 2327, 2417
起始角度

椭圆弧, 397
椭圆扇形, 398
圆弧, 438
圆扇形, 439

起始值
变量, 602

签

签名检查
关闭, 2326, 2416

签名日志备份文件, 728, 982

前

前进, 1912
前景色

动态化, 232

切

切换, 1916
键, 2317, 2399, 2507
运行系统语言之间, 2184

切换窗口, 2422
切换工具栏, 1914

清

清除报警缓冲区, 1759
清除报警缓存 Protool, 1760
清除日志, 1672
清除数据记录内存, 1780

区

区, 1923
工作区, 1924
组态画面切换, 1928

区编辑器, 1923
区域指针

数据记录, 1183

趋

趋势, 740
表示格式, 756
多个轴, 759
公共坐标轴, 760
趋势曲线, 757
文本方向, 757
在报表中, 1349
组态, 767

趋势视图, 442, 740, 754, 755
按钮, 443, 797
表示格式, 756
范围大小, 766
更改趋势的顺序, 809
工具栏, 769, 784, 791, 797
前景中的趋势, 809
趋势曲线, 757
趋势数目, 753
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趋势显示的分辨率, 753
为来自 PLC 的值组态, 738, 743
文本方向, 757
细分刻度, 765
运行系统中的操作, 797, 802
在归档数据中滚动, 817
在线组态, 815
在运行系统中对 ~ 区域进行放大, 807
在运行系统中对趋势图进行放大, 807
在运行系统中对趋势图进行缩小, 807
在运行系统中对时间轴进行放大, 808
在运行系统中对数值轴进行放大, 808
在运行系统中移动趋势区域, 808
状态栏, 769, 784, 791
状态栏的元素, 818
组态, 762
组态 X 轴, 765
组态 Y 轴, 765
组态的趋势, 767
组态记录, 744
组态时间轴, 763
组态数据源, 767, 782
组态数值轴, 765
组态运行系统数据的导出, 771, 785, 795

趋势视图返回到开始位置, 1735
趋势视图扩展, 1731
趋势视图启动停止, 1734
趋势视图设置标尺模式, 1733
趋势视图向后滚动, 1730
趋势视图向前滚动, 1730
趋势视图压缩, 1731
趋势视图右标尺, 1733
趋势视图左标尺, 1732
趋势属性已更改, 1896
趋势显示

分辨率, 753

取

取消
到面板类型的连接, 317

取值范围
变量编码, 658
文本列表, 196

权

权限
创建, 1438, 1480
分配, 1440, 1482
更改名称, 1445

管理, 1444
删除, 1445
组态, 1469

全

全局 C 变量, 1521
定义, 1521
应用, 1521

全局分配
功能键, 265, 267

全局画面, 61
功能键, 61
模板, 62

全局库, 2080
保存, 2090
创建, 2089
打开, 2091
升级, 2259
显示日志, 2092

全局软键, 267
全屏, 1919
全屏模式, 2278, 2327

确

确定用户报警的报警参数
示例, 897

确认, 835, 840, 1909
键, 2317, 2399, 2507
组态, 954, 955, 956

确认报警, 1763
报警组, 842

确认变量, 1115
确认概念

无需确认的报警, 842
确认模型, 842, 843

带闪烁和双重确认的新值报警, 843
具有双重确认的报警, 843
无“离开”状态、不需要确认的报警, 843
无“离开”状态、需要确认的报警, 843
无需确认的报警, 843

确认请求, 849
确认位, 1115

复位, 1115
确认组

文本, 2279, 2328
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热

热键, 2424
登录, 2424
定义, 2424
硬拷贝, 2424
注销, 2424

任

任务, 1932
创建自动启动的打印作业, 1368
更改名称, 1946
取消激活, 1934, 1935
删除, 1947
在运行期间更改, 1954

任务卡, 48
工具, 110
工具箱, 101, 105

任务切换, 2279, 2327

日

日期/时间域, 381
报表的布局, 1396, 1397
格式, 381
使用变量, 381
显示系统时间, 381
应用, 1396
在报表中使用, 1397

日志, 2279, 2328
报警日志, 1119, 1125
等级相关的管理, 683, 977
断开, 733
可在变量名称中使用的字符, 715
连接, 732
数据日志, 1119, 1125
校验和, 690, 973, 1124
压缩日志, 1125
语言切换, 691, 975, 2190
运行系统语言, 691, 975, 2190
自动创建的条目, 1121
组态, 713
组态大小, 724

日志备份
断开, 733
连接, 732, 986

日志段, 2418
组态, 724

日志类型, 730, 964

日志内容
显示, 679, 964

日志数据, 1014
在报警窗口中输出, 1014
作为网络中的报告, 1156

日志数据库, 708
直接访问 ODBC, 747, 970

日志特性
等级相关的管理, 683, 977
管理系统启动, 682, 976
控制系统函数, 686

日志条目, 1121

冗

冗余
故障时间, 2419
客户端切换, 2419
配方, 2419
同步, 2419

冗余服务器和伙伴, 2419

软

软件
HMI 设备, 2523, 2524, 2525

软键, 265, 269
全局, 267

删

删除
报表页面, 1360
报警文本的格式, 872
变量, 591
弹出画面, 70
对象, 116, 1375
对象属性处的局部脚本, 262, 1539
画面, 55
模板, 65
权限, 1445
事件的局部脚本, 1538
文件夹链接, 163
样式表, 99
用户, 1444
用户组, 1445
运行系统中的配方数据记录, 1212, 1225
组中的对象, 177

删除类别
面板类型, 301
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删除属性
面板类型, 301

闪

闪烁, 149, 150, 232, 882
报警文本块, 882

闪烁时单击, 1903

设

设备版本, 2296, 2531
检查, 2260
切换, 2259

设备向导, 2075, 2078
设计, 2417

创建, 79
更改, 80
画面的默认设计, 84
将布局设置应用于基本元素和元素, 83
将设计模板应用到控件, 84
删除, 80
应用画面特定的布局模板, 82
应用设计的布局设置, 81

设计背景, 129
设计边框, 129
设计分析

位选择, 2278, 2327
设置, 2443

操作系统中的语言, 2165
排序, 460
时基, 459
死区, 868, 886
延迟时间, 885
延时时间, 868
样式, 136
优先级, 886
语言, 2323, 2406, 2513

设置 PLC 日期时间, 1710
设置 Web 访问, 1714
设置报警报告模式, 1706
设置背光色, 1722
设置变量, 1687, 1813
设置当前窗口属性, 1838
设置连接模式, 1713
设置亮度, 1721
设置配方变量, 1790
设置屏幕键盘模式, 1709, 1853
设置设备模式, 1708
设置声音信号, 1720
设置夏令时时间, 1649

设置显示模式, 1708
设置语言, 1712, 1853, 2323, 2406, 2513

摄

摄像机 URL, 429
摄像机视图

组态, 429

审

审计跟踪
校验和, 1124

升

升级
全局库, 2259
项目, 2257
项目版本, 2257

时

时基
设置, 459

时间戳, 852
时间范围, 758

动态, 758
静态, 758

时间列属性已更改, 1899
时间轴

组态, 763
时钟, 543

显示, 543
显示刻度盘, 544
指针宽度, 544
指针长度, 544

实

实例：
离散量报警, 831

使

使用, 1170
ProDiag 概览, 494
公共报警类别, 861
关于配方, 1170
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画面浏览功能键, 278
局部脚本, 1534
样式表, 100

使用 WebUX 的 WebNavigator 许可证, 2418
使用变量, 381
使用键盘操作

报警窗口, 996, 1008
报警视图, 996, 1008
简单报警视图, 1000

使用键盘进行操作
PLC 代码视图, 486
配方视图, 1209, 1221

使用全局分配
功能键, 61

使用鼠标操作
报警窗口, 996, 1008
报警视图, 996, 1008
报警指示器, 1001
简单报警视图, 1000

使用鼠标进行操作
配方视图, 1209, 1221

使用用户数据类型 (UDT)
面板中, 298

示

示例
WinCC 中的 C, 1587
WinCC 中的 VBS, 1567
报警类别的应用, 836, 838
触发用户报警, 896
读取变量值 (VBS), 1574
访问对象 (C), 1588
访问对象 (VBS), 1568
更改和显示操作模式, 1563
计算变量值 (VBS), 1582
禁用运行系统 (VBS), 1569
确定对象的颜色 (C), 1589
确定对象的颜色 (VBS), 1568
确定用户报警的报警参数, 897
实现温度转换的用户自定义函数, 1559
通过跟踪组态诊断输出 (VBS), 1570
通过属性组态画面更改 (VBS), 1569
系统报警, 833
写入变量值 (VBS), 1572
写入对象属性 (VBS), 1576
在服务器上启动脚本 (VBS), 1583
组态报警视图 (VBS), 1580
组态配方视图 (VBS), 1579
组态语言切换 (VBS), 1568, 1589

示例：
系统事件, 833

事

事件, 702
X 轴属性已更改, 1898
Y 轴属性已更改, 1899
按键, 1914
按下, 1894
按下 ESC 键两次, 1900
按下键盘按键, 1915
按住鼠标右键, 1910
按住鼠标左键, 1905
报警缓冲区溢出, 1906
报警统计列属性已更改, 1896
报警循环, 1906
变量, 619
播放结束, 1888
菜单, 341
操作员输入报警属性已更改, 1894
处于报警范围内, 1902
处于警告范围内, 1902
处于容差范围内, 1902
错误, 1901
打开, 1917
单击, 1903
单击“PLC 代码视图”(PLC code view) 按钮, 1911
单击“报警视图”(Alarm view) 按钮, 1911
单击工具栏按钮, 1911
到期, 1921
低于下限时, 1891
动态化, 227
对象已更改, 1908
改变用户, 1892
高于上限时, 1890
更改, 1889
更改标尺, 1905
更改布局, 1904
更改滑块, 1912
更改视频格式, 1918
更改属性时间列, 1899
工具栏, 341
工具栏按钮属性已更改, 1897
关闭, 1917
后退, 1912
画面切换, 1893
介质打开, 1907
介质关闭, 1908
进入, 1901
空闲存储空间的下限, 1919
空闲空间的临界下限, 1920
块属性已更改, 1895
快捷菜单, 1904
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离开, 1901
列属性已更改, 1896
启动, 702
前进, 1912
切换, 1916
切换工具栏, 1914
趋势属性已更改, 1896
全屏, 1919
确认, 1909
闪烁时单击, 1903
时间列属性已更改, 1899
释放, 1906
释放按键, 1915
输入已完成, 1900
属性图已更改, 1895
属性已更改, 1895
数值列属性已更改, 1898
双击, 1894
松开键盘按键, 1916
松开鼠标右键, 1910
松开鼠标左键, 1905
锁定已更改, 1913
停止, 702, 1913
统计区域列名称属性已更改, 1897
退出全屏, 1919
移动鼠标, 1907
已达边界, 1909
已更改的选择, 1890
已加载, 1889
已连接, 1918
已清除, 1888
溢出, 686, 1916
音量, 1904
用于函数列表, 619
在对话框打开时, 1891
在对话框关闭时, 1892
暂停, 1908
执行, 1890
值改变, 1920
重播, 1921
状态栏元素的属性已更改, 1897
状态已更改, 1913
组态, 1196, 1208, 1220

事件触发器, 1935, 1945, 1953
事件驱动的任务

组态, 886
组态:事件驱动的任务, 871, 890, 891, 894

事件驱动的输出
报表, 1362

事件视图中的报警
Web 访问, 2418

视

视觉反馈, 2496
视图

用途, 1259

释

释放, 1906
释放按键, 1915
释放按钮, 2393, 2501

组态, 2396, 2503

手

手动显示抑制, 936
手动隐藏, 961
手轮, 419

输

输出报警, 456
输入

用户自定义函数中的参数, 1500
输入已完成, 1900
输入域

标准模式, 2316, 2398, 2506
字符模式, 2316, 2398, 2506

属

属性
“局部脚本”编辑器, 1536
窗口, 2417

属性动画
“布尔”类型, 244
“直接”类型, 245
表达式, 245
单个位类型, 245
多个位类型, 245
浮点范围类型, 244
类型, 244
整数范围类型, 244
质量代码, 245, 256

属性列表
动态化, 226

属性图已更改, 1895
属性已更改, 1895

索引

可视化过程

系统手册, 11/2022, 在线文档 2653



数

数据
报表中的外部数据, 1350

数据备份
HMI 设备, 2526

数据格式的区别
SIMATIC 和 Microsoft 之间, 1296

数据缓冲区, 708
数据记录, 677, 678, 696

按需, 706
传送, 1203, 1214, 1228
导出, 1229
导入, 1229
读, 1213, 1227
读取, 1202
工作原理, 696
基本知识, 696
配方, 1260
应用, 677, 696
值改变时, 706
周期性, 704
周期性选择, 705
组态, 696

数据类型, 559, 588
PLC 代码视图, 2029, 2043
格式调整, 588
内部变量, 563, 564

数据流, 1175
数据日志, 714, 1119, 1125

变量, 679, 684
变量值的输出, 742
采集周期, 678
处理方法, 702
创建, 681
公差范围, 684
记录周期, 678
快速, 730
慢速, 730
名称, 715, 717
命名约定, 1123
术语定义, 695
组态, 714
组态大小, 724

数据信箱
对于配方, 1183

数值表, 789
操作员控件, 547
显示点的坐标, 810
显示模式, 790
运行系统中的操作, 803

在统计区域窗口中显示数据, 816
在线组态, 772, 786, 796
组态, 791

数值列
组态, 777

数值列属性已更改, 1898
数值显示

工具栏, 769, 784, 791
状态栏, 769, 784, 791
组态运行系统数据的导出, 771, 785, 795

数值轴
组态, 765

数字键布局, 2317, 2399, 2507
数字量报警, 827, 829

参数输出, 892
导入结构, 2135
组态, 906

数字量报警类型, 827, 829
数组, 630, 634, 636, 638

创建, 634, 638
间接寻址, 617

数组变量, 630, 636
数组变量的计数, 637
数组的变量计数, 631

双

双 T 形管, 382
双击, 1894
双手操作

多点触控设备, 2393, 2501
双重确认, 843

水

水平半径, 396
椭圆弧, 397
椭圆扇形, 398

水印
报表, 1337

顺

顺序
语言切换, 2279, 2328, 2418

死

死区
设置, 868, 886
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松

松开按钮, 1650
松开键盘按键, 1916
松开鼠标右键, 1910
松开鼠标左键, 1905

随

随机数, 2461

缩

缩放
多点触控设备, 2391
画面, 50

缩放功能, 2418
设置, 2428

索

索引变量, 617, 618

锁

锁定
操作员控件, 2393, 2394, 2501, 2502

锁定变量, 1116
报警组, 1116

锁定列表, 1013
锁定位, 1116
锁定已更改, 1913

特

特性, 2427
简单配方视图, 1193

替

替换
交叉引用, 2160

替换定界符, 597
替换值, 622

定义, 622

添

添加
.Net 控件, 158
ActiveX 控件, 158
报警的用户文本块, 899
对象到组, 176
图形到图形库, 2179

填

填充量, 129
填充样式, 523

条

条件分析视图, 2000
条形码, 2324, 2414
条形码扫描仪, 2323, 2413

调

调度程序, 1931
变量触发器, 1936
触发器, 1933, 1934
打印报表, 1954
非周期性触发器, 1934, 1942
工作区, 1932
管理任务, 1947
函数列表, 1937
禁用任务, 1934
事件触发器, 1934, 1935, 1945, 1953
周期性触发器, 1935, 1951, 1954, 1956
周期性和非周期性触发器的定时器, 1936

调试程序, 1540, 1544
出现错误消息后打开, 1544
在 WinCC 中激活, 1544
针对全局脚本启动, 1544
针对图形运行系统启动, 1544
自动打开, 1544

调试程序:基本原理, 1540
调试程序:在调试期间更改画面, 1540
调整大小

面板, 314, 315
调整对比度, 1718
调整项目

适合于不同的 HMI 设备, 2307, 2371
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停

停止, 1913
停止记录, 1677
停止运行系统, 1658, 1804

通

通道诊断显示, 433
通过 S7 路由进行加载, 2295
通过 WinCC OLE DB 进行访问, 1155
通信

通过原始数据变量, 1297
通知用户操作, 1641

同

同步, 557, 559, 596
配方变量, 1179
配方视图和配方画面, 1174
配方数据记录, 1212, 1226
冗余, 2419
用户自定义函数中的变量, 1502
用户自定义函数中的对象, 1502

同步 PLC 变量, 598

统

统计列表, 1013
统计区域列名称属性已更改, 1897

透

透明色, 411
面板上的显示, 411

图

图标
报警视图, 1040
系统块, 1040

图像文件
存储在图像浏览器中, 163, 2180

图形, 163
按钮, 512
编辑器, 2178
插入, 115, 1373
大小调整, 139

对齐, 139
功能键的分配, 274
距离, 140
伸展, 1403
添加到图形库, 2179
调整, 410, 413
图形视图, 410, 1403

图形 I/O 域, 412, 414
滚动条类型, 415
输出图形列表, 219
在报表中使用, 1403

图形列表
创建, 208, 209
范围 (... - ...), 209, 212, 213
范围 (0 - 31), 209
输出组态数据, 218
图形 I/O 域, 219
位（0、1）, 215
位号 (0 - 31), 217
位选择, 2278, 2327
应用, 206

图形浏览器, 2180
图形视图, 410, 1402

透明色, 411

退

退出全屏, 1919

椭

椭圆, 396
垂直半径, 396
水平半径, 396

椭圆弧, 397
椭圆扇形, 398

外

外部图像文件
存储在图像浏览器中, 163
管理, 114
添加到图形库, 2180

外部图形
编辑文件夹, 162
链接文件夹, 162
删除文件夹链接, 162
重命名文件夹, 162

外观
对象, 129
对象动态化, 232
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外观分析
位选择, 2417

危

危险范围的起始值
量表, 551

位

位（0、1）
图形列表, 215
文本列表, 199

位号 (0 - 31)
图形列表, 217
文本列表, 201

位选择
设计分析, 2278, 2327
外观分析, 2417
文本和图形列表, 2278, 2327

位置
报表中对象的, 1340
编辑多个对象, 153, 1383
对象的, 117, 1377

文

文本
按钮, 512
定义文本格式, 460
可编辑的文本域, 395
确认组, 2279, 2328
文本域, 541, 1421

文本交叉引用
VB 脚本, 2157
显示, 2156

文本列表
报警中的输出, 874
创建, 194
导出, 2147
导入, 2148
范围 (... - ...), 198
符号 I/O 域, 202, 204, 525, 527
取值范围, 196
位（0、1）, 199
位号 (0 - 31), 201
位选择, 2278, 2327
应用, 192
在配方数据记录中使用, 1185

文本域, 540, 1421
尺寸, 541, 1421

文本域长度
亚洲语言, 2191

文件夹
在编辑器中创建 HMI 文件, 2271

文件夹链接
编辑, 162
删除, 163
重命名, 163

无

无效交叉引用, 2158
无需确认的报警, 842

系

系统报表
更改, 1370
删除, 1372

系统报警, 833
含义, 1047, 1048, 1058, 1068

系统打印作业
更改, 1370
删除, 1372

系统定义的控制器报警, 828, 830, 834
系统函数, 1487

ActivateScreenInScreenWindow, 1826
ChangeConnectionEIP, 1716
ClearDataRecord, 1779
DecreaseTag, 1822
HMI 设备相关性, 1504
HTML 浏览器放大, 1725
HTML 浏览器后退, 1729
HTML 浏览器前进, 1728
HTML 浏览器刷新, 1724
HTML 浏览器缩小, 1725
HTML 浏览器停止, 1723
HTML 浏览器向上翻页, 1727
HTML 浏览器向上滚动, 1724
HTML 浏览器向下翻页, 1727
HTML 浏览器向下滚动, 1723
HTML 浏览器向右滚动, 1726
HTML 浏览器向左滚动, 1726
HTML 浏览器主页, 1728
HTMLBrowserForward, 1728
IncreaseTag, 1808
OpenAllLogs, 1673
PDF 放大, 1740
PDF 适合高度, 1737
PDF 适合宽度, 1736
PDF 缩放到原始尺寸, 1742
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PDF 缩小, 1740
PDF 向上滚动, 1736
PDF 向下滚动, 1735
PDF 向右滚动, 1741
PDF 向左滚动, 1741
PDF 转到第一页, 1737
PDF 转到上一页, 1739
PDF 转到下一页, 1738
PDF 转到指定页, 1739
PDF 转到 后一页, 1738
PLC 代码视图放大, 1748
PLC 代码视图符号, 1747
PLC 代码视图上一个网络, 1749
PLC 代码视图缩小, 1749
PLC 代码视图下一个网络, 1746
PLC 代码视图详细视图, 1745
PLC 代码视图移动滚动条, 1744
PLC 代码视图转换互锁, 1747
PLCCodeDisplayMonitoringOrFBCall, 1750
PLCCodeViewActualOrTriggerValues, 1748
PLCCodeViewStepMode, 1746
PrintScreen, 1704
ReadPassword, 1681
SetPropertyByConstant, 1831
SetPropertyByProperty, 1829
SetTagByProperty, 1815
SetTagIndirect, 1816
SetTagIndirectByProperty, 1817
SetTagWithOperatorInputAlarm, 1821
ShowBlockInTiaPortal, 1803
ShowBlockInTiaPortalFromAlarm, 1855
ShowLogonDialog, 1808
SystemDiagnosticViewUpdatePlcBuffer, 1755
安全卸下硬件, 1643
按变量设置属性, 1834
按间接变量设置当前窗口属性, 1839
按间接变量设置间接变量, 1819
按间接变量设置属性, 1836
按属性设置当前窗口属性, 1837
按属性设置间接变量, 1820
按下按钮, 1650
按下键时置位, 1703
保存数据记录, 1791
报警视图报警循环, 1761
报警视图更新, 1760
报警视图确认报警, 1762
报警视图中显示操作员注释, 1762
备份 RAM 文件系统, 1651
编辑报警, 1758
编码, 1636
编码 Ex, 1637
查找文本, 1659, 1805

从 PLC 获取数据记录, 1775
从 PLC 获取数据记录变量, 1778
打开 Internet Explorer, 1646
打开控制面板, 1646
打开控制面板对话框, 1644
打开命令提示符, 1645
打开屏幕键盘, 1795
打开任务管理器, 1795
打印报告, 1705
导出带有校验和的数据记录, 1767
导出导入用户管理, 1679, 1807
导出数据记录, 1765
导入带有校验和的数据记录, 1772
导入数据记录, 1770
登录, 1678
对变量中的位取反, 1692, 1842
对位取反, 1690, 1840
发送电子邮件, 1648
仿真变量, 1653
仿真系统键, 1652
复位, 1694, 1844
复位变量中的位, 1696, 1846
复位到手轮的变量, 1660
根据编号激活画面, 1634
跟踪用户变更, 1682
更改连接, 1715
更新变量, 1636
关闭所有日志, 1674
归档日志文件, 1669
函数列表中的语言相关性, 1491
画面对象光标上移, 1797
画面对象光标下移, 1796
画面对象光标右移, 1798
画面对象光标左移, 1799
画面对象向上翻页, 1799
画面对象向下翻页, 1798
获取亮度值, 1722
获取数据记录名称, 1776
获取用户名, 1680
获取组编号, 1681
激活 PLC 代码视图, 1743
激活当前画面窗口中的画面, 1825
激活画面, 1633, 1824
激活前一画面, 1635
激活清洁画面, 1793
激活系统诊断视图, 1754
记录变量, 1671
加载数据记录, 1774
减少变量, 1689
减少聚焦值, 1661
将变量设置为手轮, 1661
将数据记录变量设置到 PLC, 1789

索引

可视化过程

2658 系统手册, 11/2022, 在线文档



将数据记录设置到 PLC, 1788
精智面板上可用, 1607
开始记录, 1675
控制 SmartServer, 1657
控制 Web 服务器, 1658
配方视图保存数据记录, 1785
配方视图菜单, 1783
配方视图从 PLC 获取数据记录, 1782
配方视图打开, 1783
配方视图返回, 1787
配方视图将数据记录设置到 PLC, 1784
配方视图将数据记录与变量同步, 1786
配方视图另存为数据记录, 1785
配方视图删除数据记录, 1782
配方视图显示操作员注释, 1787
配方视图新建数据记录, 1781
配方视图重命名数据记录, 1786
启动程序, 1654
启动下一次记录, 1676
清除报警缓冲区, 1759
清除报警缓存 Protool, 1760
清除日志, 1672
清除数据记录内存, 1780
趋势视图返回到开始位置, 1735
趋势视图扩展, 1731
趋势视图启动停止, 1734
趋势视图设置标尺模式, 1733
趋势视图向后滚动, 1730
趋势视图向前滚动, 1730
趋势视图压缩, 1731
趋势视图右标尺, 1733
趋势视图左标尺, 1732
确认报警, 1763
设置 Web 访问, 1714
设置报警报告模式, 1706
设置变量, 1687, 1813
设置当前窗口属性, 1838
设置连接模式, 1713
设置亮度, 1721
设置配方变量, 1790
设置屏幕键盘模式, 1709, 1853
设置设备模式, 1708
设置声音信号, 1720
设置夏令时时间, 1649
设置显示模式, 1708
设置语言, 1712, 1853
适用于 WinCC Runtime, 1624, 1631
松开按钮, 1650
调整对比度, 1718
停止记录, 1677
停止运行系统, 1658, 1804
通知用户操作, 1641

未遵循序列, 1556
系统诊断视图后退, 1756, 1757
系统诊断视图设备视图, 1756
系统诊断视图详细视图, 1755
显示报警窗口, 1763
显示操作员注释, 1662
显示弹出画面, 1664, 1665
显示登录对话框, 1683
显示滑入画面, 1668
显示来自报警的 PLC 代码视图, 1856
显示软件版本, 1663
显示系统报警, 1764
显示系统诊断窗口, 1757
线性转换, 1686, 1812
向上翻页, 1801
向下翻页, 1800
校准触摸屏, 1719
应用, 1489, 1490
在函数列表中, 1489
在移动面板上可用, 1615
在用户自定义函数中, 1489, 1554
增加变量, 1683
增加聚焦值, 1643
直接键, 1638
直接键画面编号, 1641
智能客户端视图断开连接, 1752
智能客户端视图离开, 1753
智能客户端视图连接, 1753
智能客户端视图刷新, 1750
智能客户端视图只读打开, 1752
智能客户端视图只读关闭, 1751
置位, 1699, 1848
置位变量中的位, 1701, 1850
终止 PROFIsafe, 1647
注销, 1678
转到末尾, 1802
转到首页, 1801
转换线性转换, 1684, 1810
状态强制获取值, 1656
状态强制设置值, 1656

系统块, 879, 1037
图标, 1040
组态, 881

系统事件, 827, 828, 830, 833, 2279, 2328
编辑, 875, 900
参数, 1044
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含义, 1044, 1045, 1046, 1047, 1048, 1049, 1052, 
1056, 1057, 1058, 1060, 1063, 1064, 1065, 1067, 
1068, 1069, 1070, 1071, 1073, 1074, 1075, 1078, 
1079, 1080, 1085, 1086, 1087, 1089, 1090, 1091, 
1092, 1093, 1097, 1098, 1099, 1100, 1101, 1102, 
1104, 1107, 1109, 1110, 1111
组态, 853, 854

系统限制
HMI 设备, 2551, 2556, 2561, 2567

系统诊断, 1959, 1962, 1976
HMI 设备上的设置, 1966, 1979
按钮, 1971, 1983
设备视图, 1959, 1963, 1977
系统诊断窗口, 1962, 1970, 1976
系统诊断视图, 1959, 1962, 1976
详细视图, 1959, 1963, 1977
在 PLC 中进行设置, 1966, 1979
诊断缓冲区视图, 1960, 1963, 1977

系统诊断报警, 1967, 1980
系统诊断窗口, 1962, 1970

布局, 535
组态, 1970

系统诊断视图, 1962
HMI 设备上的设置, 1966, 1979
布局, 529, 532
单一画面, 534
设备视图, 529
图标, 531, 534
系统诊断指示器, 1968, 1981, 1990
显示拆分视图, 531, 533, 1974, 1985
详细视图, 529
在 PLC 中进行设置, 1966, 1979
诊断缓冲区视图, 529
组态, 1972, 1973, 1974, 1984, 1985

系统诊断视图后退, 1756, 1757
系统诊断视图设备视图, 1756
系统诊断视图详细视图, 1755
系统诊断指示器, 1976

按钮用作系统诊断指示器, 1971, 1983
插入, 1968, 1981, 1990
系统诊断窗口, 1968, 1981, 1990

系统状态, 936, 1117

细

细分刻度
趋势视图, 765

下

下载, 2416
“Pack&Go”文件到 HMI 设备, 2355
错误消息, 2305, 2368
通过 USB, 2356
项目, 2298, 2352

显

显示, 936
HMI 备份, 2378
棒图上的限制线, 366, 368
报表部分, 1360
库对象, 2097
日志内容, 964
信息文本, 2318, 2322, 2399, 2405, 2507, 2512

显示报警窗口, 1763
显示编号

配方视图, 503
显示操作员注释, 1662
显示程序状态

GRAPH 概览, 418
显示弹出画面, 1664, 1665
显示登录对话框, 1683
显示对象

WinCC Runtime Advanced 可用性, 360
精简系列面板的可用性, 353
精智面板支持性, 355
可用性, 362
移动面板支持性, 357

显示峰值
量表, 551

显示格式
I/O 域, 390, 392

显示滑入画面, 1668
显示刻度盘, 544
显示来自报警的 PLC 代码视图

显示来自报警的 PLC 代码视图, 1856
显示类别, 834
显示模式

标尺窗口, 790
统计窗口, 790
统计区域窗口, 790

显示软件版本, 1663
显示数字, 507
显示问题

控制器报警, 2537
亚洲字符, 2537

显示系统报警, 1764
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显示系统时间, 381
显示系统诊断窗口, 1757
显示抑制

持续时间, 2418
定义持续时间, 940

显示抑制变量, 936, 1117
自定义组报警, 1117

显示抑制超时
定义, 940

显示抑制掩码, 936, 1117
显示值

作为趋势, 738

限

限值, 852
变量, 599, 601
以工具提示的形式显示, 2327

限制
登录尝试次数, 2279, 2328
显示, 2279

线

线末端
折线, 493
直线, 450

线始端
折线, 493
直线, 450

线性转换, 1686, 1812
对变量应用线性转换, 604, 606

详

详情页面
报表, 1337

详细视图
PLC 代码视图, 2019

详细信息页面
报表, 1335
从报表中删除, 1360
排序, 1360
添加到报表, 1360

向

向导
设备向导, 2075, 2078

向上翻页, 1801

向上滚动键, 2316, 2398, 2506
向下翻页, 1800

项

项目, 2451
WinCC 状态, 2275
编译, 2287, 2338, 2448
编译（概述）, 2286, 2336, 2446
带有变量仿真器的仿真, 2290, 2341
多语言, 2170
加载, 2474
启用, 2491
升级, 2257
下载, 2298, 2352
下载（概述）, 2286, 2336, 2446

项目 ID, 2278, 2327
项目版本

升级, 2257
项目大小

减小, 2308, 2372
项目间工程组态

IPE, 2274
项目库, 2080, 2617
项目名称

报表的布局, 1413
在报表中使用, 1413

项目数据
导出报警, 2121
导出变量, 2138
导出配方, 2113, 2117
导出文本列表, 2147
导入报警, 2122, 2124
导入变量, 2139, 2140

项目图形, 2278, 2327, 2417
项目文本

导出, 312, 2152, 2175
导入, 2152, 2177
翻译成项目语言, 2171
翻译各文本, 310, 2172
显示参考文本, 2174

项目语言, 2163
激活, 2168
禁用, 2168
系统文本, 2171
用户文本, 2171

消

消息归档, 1149, 1158
查询归档数据, 1149, 1158
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记录集, 1151
显示数据, 1151

校

校验和, 974
更新 WinCC, 690, 973
检查跟踪, 690, 973
日志, 690, 973, 1124

校准触摸屏, 1719

协

协调传送, 1183
与 PLC, 1183

卸

卸载
选件, 2537

新

新密钥对
生成, 2285, 2336, 2446

新值报警, 843

信

信息区域
PLC 代码视图, 2019

信息文本, 852
创建, 868, 871, 886, 890, 894
键, 2318, 2399, 2507
显示, 997, 2318, 2322, 2399, 2405, 2507, 2512

性

性能特点
HMI 设备, 2551, 2556, 2561, 2567, 2574, 2580
WinCC Runtime, 2574
WinCC Runtime Professional 性能, 2586
WinCC 专业版运行系统, 2580

修

修改配方结构, 1230, 1278

许

许可证
管理, 2535

许可证密钥, 2534
传送到 HMI 设备, 2535

旋

旋转, 140
T 形管, 542
对象, 113, 140

选

选件
安装, 2537
卸载, 2537

选择
多个对象, 113, 121, 1381
选择对话框, 1317

选择报警类别
报警视图, 463

选择列表
打开, 2317, 2398, 2506

寻

寻址
间接寻址变量, 617, 618, 626
指针化, 617

循

循环
操作, 621
连续, 621

循环日志, 964
选择大小, 683, 977

压

压缩, 708
压缩变量, 697
压缩日志, 707, 715, 1125

工作原理, 707
组态, 715
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亚

亚洲语操作系统, 2166
亚洲语言

配置, 2191
文本域长度, 2191
字号, 2191

亚洲字符
HMI 设备上的输入, 2191
存储空间要求, 2191
翻译, 2191

亚洲字体
加载到 HMI 设备, 2537

延

延迟时间
设置, 885

延时时间
设置, 868

颜

颜色
报警类别, 464, 472, 2279, 2328
查找和替换, 2268
更改, 2269

颜色转变
棒图, 365, 368

样

样式
HMI 设备, 2278, 2327
编辑, 91
定义, 89
复制, 90
更改, 91
删除, 90
设置, 136

样式表
编辑, 98
创建, 97
复制, 99
删除, 99
使用, 100

要

要求时, 621

页

页脚
报表, 1335, 1337

页码
报表的布局, 1418, 1419
在报表中使用, 1418

页眉
报表, 1335, 1337

页面
报表中的 大可组态数, 1340
排序报表页面, 1360
删除报表页面, 1360
添加到报表, 1360

一

一致
对象大小, 119, 1380

移

移动
画面, 55

移动到组中
弹出画面, 69

移动对象
键盘快捷键, 124

移动列
用户视图, 370

移动面板
对象的显示和操作, 357
可用的系统函数, 1615

移动鼠标, 1907

已

已达边界, 1909
已更改的选择, 1890
已加载, 1889
已连接, 1918
已清除, 1888
已删除变量

检查, 592
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已删除的变量
检查, 2417

已隐藏报警的列表, 961

溢

溢出, 1916

音

音量, 1904

引

引用
对象, 1510

隐

隐藏
报表部分, 1360

隐藏输入, 387

应

应用, 1137, 1139, 1140, 1141
f(x) 趋势视图, 1401
报警窗口, 994
报警视图, 994
报警指示器, 1001
访问本地 WinCC 用户归档, 1140
简单报警窗口, 997
简单报警视图, 997
简单用户视图, 370
控件硬拷贝, 1391
控制数据, 1390
控制信息, 1393
配方视图, 1204, 1215
日期/时间域, 1396
远程访问 WinCC RT 数据库, 1137
远程访问 WinCC 归档数据库, 1139
远程访问 WinCC 用户归档, 1141

应用示例
带有手动生产顺序的配方, 1255
离线输入配方数据, 1253

映

映象, 2259
HMI 设备, 2523, 2524, 2525

映像, 2295, 2296

硬

硬拷贝
报表的布局, 1404

永

永久性区域, 64

用

用法
滑入画面, 76
面板类型, 316

用户
创建, 1441, 1484
登录, 1463, 1465
动态登录, 1447
分配用户组, 1442
更改, 1462
更改名称, 1443
更改用户后更新, 1952
管理, 1443, 1461
记录登录, 1477
解锁, 1463
删除, 1444
在运行系统中创建, 1459
在运行系统中删除, 1462

用户报警, 832
参数输出, 895

用户报警参数
组态, 897

用户更改, 1952
用户管理, 1423, 2279, 2328, 2418

SIMATIC Logon, 1448
导出, 1467
导入, 1468
具有访问保护的对象, 1471, 1472
设置, 1478
用户集中管理, 1448
运行系统设置, 57, 58, 1430, 1433, 1436, 1446, 
1447, 1452, 1453, 1463
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用户归档, 1153, 1159
查询归档数据, 1153
显示数据, 1159

用户归档控件, 1307
编辑数据, 1317
运行系统数据, 1287
在线组态, 1290
组态, 1314

用户界面语言, 2163
选择, 2167

用户权限
层级, 2279, 2328

用户日志
配方视图, 1319
用户归档控件, 1317

用户视图, 1457
布局, 369
复杂用户视图, 372, 1457
行数, 370, 373
简单用户视图, 372, 469
可移动的列, 373
列宽, 370
移动列, 370
用途, 369
组态, 1459

用户数据
备份, 1425
恢复, 1425

用户数据类型, 640
编辑, 645
变量, 640
创建, 640, 642
创建用户数据类型元素, 642
发布, 645
分配给画面, 154
删除, 646
与面板互连, 299

用户数据类型的元素
链接对象, 156

用户数据类型元素
创建, 642

用户文本块, 879
组态, 881

用户自定义函数, 1487, 1491
参数传递, 1505
测试, 1509
打开受到专有技术保护的函数, 1532
代码模板, 1502
返回值 (VBS), 1518
返回值（C 语言）, 1531
更改对象属性, 1558
使用 C 组态, 1525

使用 VBS 组态, 1514
使用系统函数, 1554
输入参数, 1500
调整显示属性, 1503
同步变量, 1502
同步对象, 1502
未遵循序列, 1556
温度转换, 1559
语法突出显示, 1502
在运行系统中执行, 1554
自动完成, 1500

用户组
创建, 1440, 1482
分配, 1484
分配用户, 1442
更改名称, 1444
更改显示名称, 1445
管理, 1444
管理权限, 1444
删除, 1445
未经授权, 1465
在运行系统中更改, 1462

用途
键开关, 516
配方视图, 503
用户视图, 369

用于密码保护的密钥对, 2334

优

优先级, 1037
设置, 886

由

由时间驱动的输出
报表, 1362

有

有效范围, 1521

与

与设备相关
字号, 93
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语

语法突出显示
用户自定义函数, 1502

语言
编辑语言, 2169
参考语言, 2169
多语言项目, 2170
激活项目语言, 2168
禁用项目语言, 2168
日期、时间、货币和数字的区域格式, 2165
日志, 691, 975, 2190
亚洲语操作系统, 2166
亚洲语言, 2166
与语言相关的格式, 2165
语言相关图形, 2178
语言支持, 2167

语言和字体, 2279, 2328, 2418
语言切换, 2184

日志, 691, 975, 2190
顺序, 2279, 2328, 2418
运行系统语言, 2186
运行系统中, 1559

预

预定义的报警类别, 836, 838
预定义样式, 135

元

元素
在报表中, 1347

原

原始数据变量, 697, 1297, 1303
配方与 PLC 之间的通信, 1263
确认数据, 1302
确认消息帧, 1301
确认消息帧头的结构, 1301
消息帧头结构, 1299
用于 BSEND/BRCV 功能, 1305
作业头结构, 1300

原始数据类型, 697

圆

圆, 436
设计, 129
填充量, 129
圆角, 437

圆角, 437, 493

运

运行方式
GRAPH 概览, 416

运行系统, 2427, 2475, 2476
按钮, 1310
报警的紧急确认, 1022
报警排序, 1012
差别, 2219
多站系统, 2491
仿真, 2288
更改对象属性, 1558
关于函数列表的执行, 1555
过滤报警, 1010
启动, 2491
起始画面, 56, 58
冗余系统, 2491
显示已记录的报警, 1014
要求, 2491
语言切换, 1559
运行系统中的组态, (参见“在线组态”)
在 PC 上启动, 2368
在面板上启动, 2305, 2368
执行用户自定义函数, 1554

运行系统画面
在报表中, 1350

运行系统脚本, 1487
函数, 1487
局部脚本, 1487
系统函数, 1487
用户自定义函数, 1487

运行系统启动
基本面板, 2304

运行系统设置, 2492
代码页, 1525
动态登录, 1436
用户管理, 57, 58, 1430, 1433, 1436, 1446, 1447, 
1452, 1453, 1463

运行系统数据的导出
组态, 771, 785, 795

运行系统项目
操作, 2480
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运行系统语言, 2164, 2182, 2279, 2328, 2418
单语言对象, 2418
日志, 691, 975, 2190
选择, 2185
语言切换的顺序, 2186
字体, 2188

运行系统中的访问保护
报警视图, 459

运行系统中的脚本, 2417
运行系统中的可用性

在线帮助, 2418
运行系统中的密码保护, 2283, 2334, 2444
运行系统中的注释, 2279, 2327
运行系统专业版

设置缩放功能, 2428

在

在对话框打开时, 1891
在对话框关闭时, 1892
在画面中插入, 1553
在线

配方变量, 1179
在线帮助

运行系统中的可用性, 2418
在线表格控件

运行系统数据, 1287
在线组态, 1290

在线趋势控件
运行系统数据, 1287
在线组态, 804, 1290

在线增量加载, 2476
WinCC Web Navigator 支持, 2478
限制条件, 2478
组态, 2478

在线组态, 772, 786, 796, 1290
表格视图, 811, 815
趋势视图, 815
在线趋势控件, 804

在运行系统中使用配方
控制变量的访问保护, 1293

暂

暂停, 1908

增

增加变量, 1683
增加聚焦值, 1643
增量传送, 2476

粘

粘贴
功能键, 2218
调整画面大小, 2218
无效对象, 2212
颜色, 2212, 2213
原理, 2209, 2220
字体, 2212, 2213

长

长期归档服务器, 710
安装（概述）, 710

长期归档列表, 1013

折

折线, 492
半径, 493
线末端, 493
线始端, 493
组态转角, 493

诊

诊断, 1539, 1551, 1552, 1553
报警类别, 917

诊断:GSC 诊断, 1552
诊断:调试程序, 1539
诊断：在画面中插入 GSC 诊断窗口, 1553

正

正常可见范围, 552

证

证书检查, 2325, 2415

支

支持的系统函数
WinCC Runtime, 1624

支持性
精智面板对象, 355
移动面板对象, 357
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执

执行, 1890
运行系统中的用户自定义函数, 1554

直

直接键, 1638, 2401, 2509
直接键画面编号, 1641
直线, 450

设计, 129
线末端, 129, 450
线始端, 450

值

值改变, 1920

指

指令
PLC 代码视图, 2024, 2038
函数列表, 1502

指示灯按钮, 446
变量, 447

指针化, 617

质

质量代码
动态化, 245, 256

智

智能客户端视图断开连接, 1752
智能客户端视图离开, 1753
智能客户端视图连接, 1753
智能客户端视图刷新, 1750
智能客户端视图只读打开, 1752
智能客户端视图只读关闭, 1751

置

置位, 1699, 1848
置位变量中的位, 1701, 1850

终

终止 PROFIsafe, 1647
终止角度

椭圆弧, 397
椭圆扇形, 398
圆弧, 438
圆扇形, 439

重

重播, 1921
重命名

变量, 591
画面, 55
模板, 65
用户自定义 C 函数, 1528
自定义 VB 函数, 1516

重命名配方数据记录, 1225
重新加载

报警, 988
重新连接

变量, 598
重新连接 PLC 变量, 598

周

周期, 702
创建, 650, 654
定义起始点, 654

周期性触发器, 1935, 1943, 1947, 1951, 1954, 1956

轴

轴
多个, 759
公共, 760

注

注释, 1037
用于报警, 857

注销, 1678
注销时间, 2279, 2328

更改, 1444
在运行系统中更改, 1462
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专

专有技术保护
打开用户自定义函数, 1532
更改密码, 1533
删除, 1533
设置, 1531

转

转到末尾, 1802
转到首页, 1801
转换线性转换, 1684, 1810
转角, 491
转角点, 493

状

状态变量, 849
报警组, 926

状态栏, 459, 769, 784, 791
表格视图, 818
配方视图, 1310
趋势视图, 818

状态栏元素的属性已更改, 1897
状态强制获取值, 1656
状态强制设置值, 1656
状态显示

通道诊断显示, 434
状态已更改, 1913

自

自定义
菜单, 331
工具栏, 331

自定义 .Net 控件
删除, 159
添加, 159

自定义 C 函数, 1487
适用范围, 1521
重命名, 1528

自定义 VB 函数, 1487
重命名, 1516

自定义报警类别, 836, 838
自定义报警组, 846
自动

报表, 868

自动滚动
激活, 459

自动启动, 2439, 2443
自动完成, 1500
自动显示抑制, 936
自动隐藏, 1117

字

字符集
菜单, 2418

字号
亚洲语言, 2191
与设备相关, 93

字号调整
激活, 93

字母数字键布局, 2317, 2399, 2507

组

组
编辑, 173
创建, 173
取消, 175
取消编组, 175
删除对象, 177
添加对象, 176

组报警
显示抑制变量, 1117

组成部分
报警, 851

组态, 871, 890, 891, 894, 909, 1248
GRAPH 概览, 2014
PLC 代码视图, 486, 2017, 2031
ProDiag 概览, 2009
S7 诊断报警的显示, 918
X 轴, 765
报警, 883
报警控件, 928
报警器, 945
报警确认, 954, 955, 956
报警日志, 966, 979, 981
报警视图, 913
报警视图的报警块, 930
报警视图的布局, 916
报警视图过滤器, 931
报警视图列, 930
报警视图中的工具栏和状态栏, 930
报警统计, 934
报警文本块, 881
报警组, 864
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变量, 592
表格视图, 775
表格视图的数据源, 767, 782
表格显示中的选择, 780
表格元素, 779, 793
触发用户报警, 896
从报警视图中导出数据, 948
大的数据日志, 724
大日志, 724
动画, 1198
多个变量, 593
二进制记录变量, 718
访问保护, 1481
公共报警类别, 861
过程控制变量, 717
函数列表, 1497
滑入画面, 73
滑入画面的句柄, 73
滑入画面的属性, 73
计算运行系统中的报警, 948
记录变量, 693, 717, 734
记录的趋势视图, 744
矩形, 190
控制器报警, 853, 854
离散量报警, 853, 854, 870
历史报警列表（短期）, 946
历史报警列表（长期）, 946
链接日志备份, 986
模拟量报警, 853, 854, 867, 883, 908
模拟量报警限值, 890
模拟量记录变量, 719
排序表格列, 781, 794
配方画面, 1248
配方视图, 1244, 1246, 1285
趋势, 767
趋势视图, 762
趋势视图的数据源, 767, 782
权限, 1469
日志, 713
摄像机视图, 429
时间轴, 763
事件, 1196, 1208, 1220
事件的局部脚本, 1537
事件驱动的任务, 869, 886
数据日志, 714
数值表, 791
数值列, 777
数值轴, 765
数字量报警, 906
系统事件, 853, 854
压缩变量, 717
压缩日志, 715

已记录报警的报警视图, 919, 969
用户报警参数, 897
用户自定义 VB 函数, 1514
用于不具备多点触控功能的设备的滑入画面, 75
用于来自 PLC 的值的趋势视图, 738, 743
自定义 C 函数, 1525

组态 HMI 数组变量, 634, 639
组态 PC

启动运行系统, 2366, 2490
组态过滤器

历史报警列表（短期）, 946
历史报警列表（长期）, 946
为固定字符串, 923

组态排序
历史报警列表（短期）, 946
历史报警列表（长期）, 946

组态文件
菜单, 343
工具栏, 343

作

作业类型和错误代码
配方的原始数据通信, 1297
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用最高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。
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WinCC Unified View of Things for PLC 1
View of Things (VoT) for PLC 是 SIMATIC S7-1500 PLC 存储器中的 Web 应用程序。

View of Things 在 Web 浏览器中显示使用 WinCC Unified 在 TIA Portal 中为 PLC 组态的数据。

WinCC Unified 过程可视化基于 HTML5 Web 技术。通过 VoT，可为具有 Web 服务器的设备

（如 SIMATIC PLC）使用基于 Web 的 HMI 概念。

在 TIA Portal 中使用 WinCC Unified Engineering 为各种设备创建 Web 应用程序并映射过程。

通过 VoT，可在 WinCC Unified 的外观和操作方面建立基本的基于 Web 的可视化。用户可以

通过 Web 浏览器与设备的 Web 服务器建立连接，可以在 View of Things Web 应用程序中操

作对象。

WinCC Unified View of Things (VoT)
在 WinCC Unified View of Things Web 应用程序中，使用 WinCC Unified Engineering 的画面

编辑器。

在 VoT 应用程序中，可以访问：

• 画面

• 变量

可以使用与画面编辑器中相同的动态化类型来动态化画面和画面对象：

• 变量

• 系统函数

• 脚本

VoT 版本

TIA Portal 始终使用最新版 VoT。VoT 应用程序的版本不可见。用户无法更改版本。

更新 VoT
如果在版本 V17 中通过 VoT 创建一个项目，并在版本 V18 中打开该项目，VoT 应用程序将

更新为最新版本 V18。在 V18 中编辑或编译 VoT 应用程序，更新将生效。 
如果从 V17 下载 VoT 应用程序但未进行编译，将保留 V17 的结果。

通过 View of Things 可视化过程
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安装和功能 2
安装 View of Things

VoT 应用程序随 TIA Portal 一同安装在工程组态系统中。要使用 VoT，至少需要一个用于组态 
Unified 设备的许可证。

View of Things 的功能

下表概括列出了 VoT 支持和不支持的功能：

  支持 不支持

S7-1500 系列 PLC
固件版本 ≥ 2.9 且具有 Web 服务器

功能 

SIMATIC S7-1500，含 SIPLUS 和 
SIPLUS RAIL
SIMATIC ET 200 CPU，含 SIPLUS 和 
SIPLUS RAIL
SIMATIC 驱动控制器

SINUMERIK ONE
软件控制器

运动控制

SIMATIC ET 200pro CPU
软件 PLC

画面和画面对象 有关支持的画面对象的概述，请参

见“支持的画面对象 (页 16)”。
有关不支持的画面对象的概述，请

参见“支持的画面对象 (页 16)”。
动态化 有关支持的动态化的概述，请参见

“支持的动态化类型 (页 18)”。
-

运行系统模型中的系统函数 有关支持的系统函数的概述，请参

见“使用系统函数 (页 21)”。
有关不支持的系统函数的概述，请

参见“使用系统函数 (页 21)”。
运行系统模型中的脚本 有关变量和画面对象的对象和函数 -
文本和图形 多语言文本和图形 文本和图形列表

项目语言 多种语言 -
周期 仅限系统定义的周期 -

说明

有关 Web 服务器的全部信息，请参见“Web 服务器 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/59193560)”功能手册。

通过 View of Things 可视化过程
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组态 WinCC Unified VoT for PLC 3
3.1 基本知识

在 VoT 应用程序中，使用 WinCC Unified 在 TIA Portal 中为 PLC 组态的数据显示在 Web 浏览

器中。 
仅可为 PLC 创建一个 VoT 应用程序。

PLC 的 VoT 版本

VoT 应用程序要求 PLC 的固件版本不低于 V2.9。

存储空间要求

需要 SIMATIC 存储卡。VoT 应用程序不使用 PLC 的存储空间。VoT 应用程序中生成的文件存

储在 SIMATIC 存储卡上。 
无论应用程序大小如何，VoT 至少占用 8 MB 来实现基本功能。图标和图形需要额外的存储

空间。

Web 浏览器中的自动缩放

默认情况下，VoT 应用程序以“自动缩放”模式启动。画面内容始终按比例缩放，以便在 Web 
浏览器窗口中可以查看完整画面。 
要关闭自动缩放，您可以使用以下脚本行，例如在开始画面上的“已加载”事件中：

“UI.RootWindow.Adaption = 0”。

限制

如果 PLC 位于设备视图中的“模块未插入”(Modules not plugged in) 数据存储器中，VoT 应
用程序的功能会受一定的限制。将 PLC 移入“模块未插入”(Modules not plugged in) 数据存

储器之前，需删除 VoT 应用程序。 
如果 PLC 位于“模块未插入”(Modules not plugged in) 数据存储器中，请勿创建 VoT 应用程

序。

通过 View of Things 可视化过程
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3.2 组态 View of Things

3.2.1 组态 VoT - 概述

本节概述了为 PLC 组态 VoT 应用程序所涉及的各个步骤。

组态 VoT 应用程序 - 概述

要组态 VoT 应用程序以显示 PLC 数据，请按以下步骤操作：

1. 激活访问 PLC Web 服务器功能。

2. 创建 VoT 应用程序。指定 VoT 应用程序的运行系统设置。

3. 组态一个或多个画面。

4. 动态化画面和画面对象的属性。

5. 编译 VoT 应用程序。

6. 将 VoT 应用程序加载到 PLC。
7. 在 Web 浏览器中打开 VoT 应用程序。

组态 WinCC Unified VoT for PLC
3.2 组态 View of Things
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说明

有关各个步骤的详细说明，将在随后的章节中进行阐述。

3.2.2 编辑访问 Web 服务器功能

要在 PLC 上使用 VoT 应用程序，请激活 PLC Web 服务器。 

组态 WinCC Unified VoT for PLC
3.2 组态 View of Things
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激活访问 Web 服务器功能

要激活访问 Web 服务器功能，请按以下步骤操作：

1. 双击 PLC 的“设备组态”(Device configuration)。 
2. 在巡视窗口中，选中“属性 > 常规 > Web 服务器 > 常规”(Properties > General > Web Server 

> General) 下的“激活本模块上的 Web 服务器”(Activate web server on this module) 选项。
“仅允许通过 HTTPS 访问”(Permit access only with HTTPS) 选项不会影响与 Web 服务器的连
接。仅允许通过 HTTPS 访问 VoT 应用程序。

3. 在“属性 > 常规 > Web 服务器 > 用户管理”(Properties > General > Web Server > User 
Management) 下的“访问级别”(Access level) 列中激活所需的 Web 服务器访问权限。
需要具备下列访问权限：

– 读取变量 
– 写入变量

– 打开用户自定义 Web 页面

说明

如果用户要更改值，则需要功能级别“写入变量”(Write tags)。如果没有“写入变

量”(Write tags) 功能级别，用户只能观察过程。

组态 WinCC Unified VoT for PLC
3.2 组态 View of Things
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说明

满足激活 Web 服务器的要求。有关更多信息，请参见《Web 服务器 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/59193560)》功能手册。

参见

在 Web 浏览器中打开 VoT (页 27)

3.2.3 创建 VoT

要求

• 项目已经打开。

• 已组态 SIMATIC S7-1500 PLC。

组态 VoT 应用程序

必须在工程组态系统项目导航中的“Web 应用程序”(Web applications) 下使用“添加 VoT 应
用程序”(Add VoT application) 组态 VoT 应用程序。

组态 WinCC Unified VoT for PLC
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要创建 VoT 应用程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中单击“Web 应用程序”(Web applications)。
2. 添加 VoT 应用程序。将创建 Web 应用程序“ViewOfThings (WinCC Unified VoT)”。

3. 重命名 VoT 应用程序。重命名时需注意以下几点：

– 名称长度不得超过 25 个字符。 
– 有效字符包括 A-Z a-z 0-9 _ -。 
VoT 应用程序的名称在同一个 TIA Portal 项目中必须唯一。

说明

不允许使用以下名称作为 VoT 应用程序名称：

“CON”、“CLOCK$”、“PRN”、“AUX”、“NUL”、“COM0”、“COM1”、“COM2”、“COM3”、
“COM4”、“COM5”、“COM6”、“COM7”、“COM8”、“COM9”、“LPT0”、“LPT1”、“LPT2”、
“LPT3”、“LPT4”、“LPT5”、“LPT6”、“LPT7”、“LPT8”、“LPT9”、“Context”、“Saved”。
如果使用这些名称之一，则在编译期间会在名称后附加一个“_”字符。可以使用更改后的

名称调用应用程序（例如 https://192.168.0.1/~con_/index.html）。

组态 WinCC Unified VoT for PLC
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指定运行系统设置

指定 VoT 应用程序的运行系统设置。请注意，如果循环时间较小，会导致处理器负荷增大。

删除 VoT 应用程序

可使用工程组态系统快捷菜单或工具栏中的“删除”(Delete) 删除 VoT 应用程序。

3.2.4 组态画面和画面对象

3.2.4.1 组态画面

与 WinCC Unified 中的其它设备一样，可以在 VoT 应用程序中组态画面和画面对象并使用不

同的功能。

可以在 VoT 应用程序中使用便捷的编辑功能：

• 通过将画面拖放到 VoT 项目树中的另一个画面上来创建画面更改按钮。

• 通过将 PLC 变量拖放到画面上，可创建带有变量的 IO 域。

• 在 VoT 应用程序与其它 Unified 设备之间复制画面和画面对象。

组态 WinCC Unified VoT for PLC
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组态画面

要在 VoT 应用程序中组态画面，请按以下步骤操作：

1. 在“ViewOfThings (WinCC Unified VoT)”下创建新画面。画面编辑器随即打开。

2. 组态画面对象。

3. 选择所需的 PLC 变量。相关的 HMI 标量会自动创建。
在项目树中，可以在“ViewOfThings (WinCC Unified VoT)”下的“HMI 变量”(HMI tags) 区域中打
开总览表。不能在表中编辑 HMI 变量；只能删除变量。

4. 将画面对象与变量连接。

3.2.4.2 支持的画面对象

支持的画面对象 
VoT 应用程序支持以下画面对象：

• 所有基本对象

• 除符号 IO 域之外的所有元素

• 控件： 
– 画面窗口

– Web 浏览器

• 所有图形，包括 SVG 图形

• 动态小工具

• 具有与语言相关的字体组态的多语言文本

• 多语言图形

不支持的画面对象

VoT 应用程序不支持以下画面对象：

• 控件，画面窗口和浏览器除外

• 我的控件

• 面板

组态 WinCC Unified VoT for PLC
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3.2.4.3 支持的功能

支持的功能

VoT 应用程序支持以下功能：

• 组态画面分辨率

• 在“运行系统设置”(Runtime settings) 中选择预定义样式

• 重命名层

• 切换层的可见性

• 使用热键

• 动态化画面对象的图形属性

不支持的功能

VoT 应用程序不支持以下功能：

• 双手操作

• 针对画面对象的访问保护

• 用户自定义样式

• 通过位掩码和表达式转换值

• 对象分组

• 具有“文本”(Text) 属性的对象的动态参数字段

• 文本和图形列表

组态 WinCC Unified VoT for PLC
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3.2.5 使用动态化

3.2.5.1 支持的动态化类型

支持的动态化类型

VoT 应用程序支持以下类型的动态化：

• 变量

• 脚本

• 系统函数

3.2.5.2 支持的动态化语言

在格式化与语言相关的输出格式时，这些语言在有限的范围内受到支持，例如适用于数据格式

“日期”和“时间”。

支持的语言

VoT 应用程序支持以下语言：

• 德语

• 英语

• 法语

• 意大利语

• 西班牙语

• 日语

• 中文

• 韩语

• 俄语

• 土耳其语

• 葡萄牙语

不支持的语言

在 VoT 应用程序中，不支持的语言使用英语。

组态 WinCC Unified VoT for PLC
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3.2.5.3 使用 HMI 变量

在 VoT 应用程序中，可使用简单 PLC 变量：

• 用于显示值

• 用于动态化画面对象

• 用于动态化图形属性

• 用于在功能列表和脚本中进行读取和写入访问

如果在 VoT 应用程序中使用 PLC 变量，将自动创建相关的 HMI 变量。

VoT 应用程序中的 HMI 变量

在 VoT 应用程序中，不支持直接组态可视化所需的 HMI 变量。 
选择用于画面元素属性的 PLC 变量。

组态 WinCC Unified VoT for PLC
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HMI 变量总览表

在项目导航中，可以在“ViewOfThings (WinCC Unified VoT)”下的“HMI 变量”(HMI tags) 区域

中打开总览表。所有自动创建的 HMI 变量都显示在此表中。

编译过程中，会验证使用的全部变量。会显示变量特定的错误。

如果删除动态化，将不会删除关联的 HMI 变量。这些未使用的变量在编译期间将被忽略，并

且也不会下载到设备中。 
如果不再需要 HMI 变量，则可以在表中删除相应变量。

不支持的变量

• 在 VoT 应用程序中，不能使用具有 PLC 用户数据类型的 PLC 变量。不能访问用户数据类

型或个别元素。 
可使用数据块中的 PLC 用户数据类型且没有任何限制。

• DTL 数据类型的变量无法在 VoT 应用程序中读取或写入。

3.2.5.4 使用脚本

在 VoT 中使用脚本会受到限制。支持某些用于更改画面对象的变量操作和脚本。

支持的脚本

VoT 应用程序支持以下脚本：

• 发生画面对象事件时

• 动态化画面对象的属性

• 用于动态化层的可见性

• 用于通知画面的分辨率 (GetClientInfo)。
• 用于通过脚本将变量组态为属性动态化的触发器

组态 WinCC Unified VoT for PLC
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不支持的脚本

VoT 应用程序不支持以下脚本：

• 全局脚本

触发脚本

为了提高性能，请使用变量触发脚本的执行。避免周期性触发器。

3.2.5.5 使用系统函数

支持的系统函数

VoT 应用程序支持以下系统函数：

画面：

• Logoff
• OpenScreenInPopup
• ClosePopup
• SetPropertyValue
• SetLanguage
• ChangeScreen
变量：

• IncreaseTag
• InvertBitInTag
• ResetBitInTag
• ShiftAndMask
• SetBitInTag
• SetTagValue
• DecreaseTag

不支持的系统函数

VoT 应用程序不支持此处未列为支持的系统函数的其它系统函数，例如：

组态 WinCC Unified VoT for PLC
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变量：

• UpdateTag

3.2.6 编译 VoT
编译 PLC 时，VoT 应用程序不会自动包含在编译中。更改后必须明确编译 VoT 应用程序。下

载 PLC 时，会考虑 VoT 应用程序的上次编译状态。 

编译 VoT 应用程序

要编译 VoT 应用程序，请按以下步骤操作：

1. 选择 VoT 应用程序或其子节点。 
2. 在 VoT 应用程序的弹出菜单中选择“编译 > 软件（仅更改）”(Compile > Software (only 

changes))，或在快捷菜单中选择“编译 > 软件（全部编译）”(Compile > Software (compile 
all))。
也可选择单击工具栏中的编译图标。

最大文件数

如果编译 VoT 应用程序时超出了允许的最大文件数，则会生成错误。 
如果超出以下任一限值，将发出警告：

• 组态的画面数量超过 10 个。

• 使用的变量数量超过 100 个。 
变量包括概览表中显示的所有 HMI 变量。此外，还包括由于已删除关联的动态化等原因

而自动创建，但当前不需要使用的所有变量。 
要减少文件数，需要删除画面或变量。 
请注意，对于与语言相关的图形，会为每种语言创建一个文件。

3.2.7 将 VoT 下载到 PLC

首次下载 VoT 应用程序

首次将 VoT 应用程序下载到 PLC 时，请按以下步骤操作：

1. 编译项目并下载到 PLC。
2. 在“Web 应用程序”(Web applications) 区域中的“下载预览”(Load preview) 对话框中，单击

“下载到设备”(Load into device)。 
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3. 激活“下载到设备”(Load into device) 选项。

4. 单击“下载”(Load)。会下载 VoT 应用程序。

使用 VoT 应用程序重新下载 PLC 程序

已在 VoT 应用程序中进行了更改。

要再次下载 VoT 应用程序，请按以下步骤操作：

1. 编译 VoT 应用程序。

2. 编译项目并下载到 PLC。
3. 在“Web 应用程序”(Web applications) 区域中的“下载预览”(Load preview) 对话框中，单击

“在线更新？”(Update online?)。
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4. 激活“更新”(Update) 选项。

5. 单击“下载”(Load)。将下载 VoT 应用程序中的更改。

使用另一 VoT 应用程序重新下载 PLC 程序

如果 PLC 上已存在其它 VoT 应用程序，需要删除该 VoT 应用程序。 
要下载新的 VoT 应用程序，请按以下步骤操作：

1. 编译 VoT 应用程序。

2. 编译项目并下载到 PLC。
3. 在“Web 应用程序”(Web applications) 区域中的“下载预览”(Load preview) 对话框中，单击

“在线删除？”(Delete online?)。
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4. 激活“删除”(Delete) 选项。

5. 单击“下载”(Load)。会下载新的 VoT 应用程序。

不使用 VoT 应用程序重新下载 PLC 程序

如果 PLC 上已存在另一 VoT 应用程序，且未使用 VoT 应用程序下载 PLC 程序，则不能通过“下

载预览”(Load preview) 对话框删除 VoT 应用程序。 
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要删除之前的 VoT 应用程序，请按以下步骤操作：

1. 单击“添加 VoT 应用程序”(Add VoT application)。
2. 随后立即删除 VoT 应用程序。

3. 下一次下载期间，会在“下载预览”(Load preview) 对话框中提供选项，以删除现有 VoT 应用
程序。

也可以取消激活 PLC 的 Web 服务器。随后，VoT 应用程序在 PLC 上存在，但无法被寻址。

使用 VoT 应用程序上传 PLC
VoT 应用程序不支持上传。如果 PLC 上存在 VoT 应用程序，则上传后 TIA Portal 中的 PLC 不
包含该 VoT 应用程序。 

离线加载

您还可以将带有 VoT 应用程序的项目离线保存到 SIMATIC 存储卡中。 
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3.2.8 在 Web 浏览器中打开 VoT

在 Web 浏览器中打开 VoT 应用程序

要在 Web 浏览器中打开 VoT 应用程序，请按以下步骤操作：

1. 启动 Web 浏览器。

2. URL 由 PLC 的 IP 地址、VoT 应用程序的名称以及默认页面的名称得出，例如“https://<PLC IP 地址
>/~<VoT 应用程序名称>/index.html”。
示例：“https://192.168.0.1/~ViewOfThings/index.html”。

3. 登录 VoT 应用程序。登录后，将显示启动画面。

通过 PLC 的标准 Web 页面打开 VoT 应用程序

要在 Web 浏览器中通过 PLC 的标准 Web 页面打开 VoT 应用程序，请按以下步骤操作：

1. 启动 Web 浏览器。

2. 在 Web 浏览器的 URL 域中输入 PLC 的 IP 地址。
示例：“https://192.168.0.1/”

3. 随即建立连接，并且“简介”(Intro) 页面打开。单击“下一步”(NEXT) 转至 Web 服务器起始页
面。
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4. 登录 PLC 的 Web 服务器。 
5. 在 PLC 导航中选择“用户自定义页面”(User-defined pages)。单击“ViewOfThings 应用程序主

页”(Homepage of the ViewOfThings application)。 

说明

在 PLC 设备组态巡视窗口中的“属性 > 常规 > Web 服务器 > 用户管理”(Properties > General 
> Web server > User Management) 下的“访问级别”(Access level) 列中，如果已激活“打开

用户自定义 Web 页面”(Open user-defined web pages) 访问权限，则会显示“用户页面”(User 
pages) 选择。

参见

编辑访问 Web 服务器功能 (页 11)

3.3 使用 View of Things 进行错误诊断

对于 VoT 应用程序，无法使用 WinCC Unified Trace Viewer 进行错误诊断。
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使用 View of Things 时的错误诊断选项

选择下列选项之一来执行错误诊断：

• 使用作为 Unified Web 客户端的 Web 浏览器的开发控制台。

• 在 Web 客户端中，按 <Shift + F12>。
内部 WinCC Unified 诊断将打开。Web 浏览器右侧会列出“HMIRuntime.Traces”、警告和

错误。

不支持对 View of Things 进行脚本调试。
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除

我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保证印刷品

中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一版本中。

Siemens AG
Digital Industries
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
德国

Ⓟ 11/2022 本公司保留更改的权利

Copyright © Siemens AG 2022.
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计数、测量和定位输入 1
1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

1.1.1 计数、测量和位置检测的基本知识 (S7-1500)

1.1.1.1 模块和属性概述 (S7-1500)

适用于 S7‑1500 和 ET 200MP 系统的模块 
下表汇总了用于计数、测量和定位输入（针对 S7-1500 与 ET 200MP 系统）的模块的性能特

点。

特性 S7-1500 / ET 200MP
工艺模块 数字量输入模块

TM Count 2x24V TM PosInput 2 TM Timer DIDQ 
16x24V

DI 32x24VDC HF
DI 16x24VDC HF

计数器数量 2 2 41 2
可激活/取消激活计数器

的使用

— — X X

大信号频率 200 kHz 1 MHz 50 kHz 3 kHz
带四重评估 (页 68)的
增量编码器的 大计数

频率

800 kHz 4 MHz 200 kHz —

大计数范围 32 位 (页 22) 32 位 (页 22) 32 位 (页 72) 32 位 (页 77)
大位置值范围 

(页 24)
— 32 位 — —

24 V 增量编码器连接 X (页 64) — X (页 74) —
24 V 脉冲编码器连接 X (页 64) — X (页 74) X (页 84)
RS422/TTL 增量和脉冲

编码器 (页 66)连接

— X — —

使用工艺功能
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特性 S7-1500 / ET 200MP
工艺模块 数字量输入模块

TM Count 2x24V TM PosInput 2 TM Timer DIDQ 
16x24V

DI 32x24VDC HF
DI 16x24VDC HF

SSI 绝对编码器 (页 67)
连接

— X — —

运动控制的位置检测 
(页 63)

X X — —

5 V 编码器电源 — X — —
24 V 编码器电源 X X X —
每个计数器的附加数字

量输入位数

3 2 0 0

每个计数器的物理数字

量输出数

2 2 0 0

每个计数器的逻辑数字

量输出数

2 2 0 1

软件门 X (页 27) X (页 27) — X (页 79)
硬件门 X (页 28) X (页 28) — —
Capture 功能 (Latch) 
(页 30)

X X — —

同步 (页 35) X X — —
比较功能 X (页 42) X (页 42) — X (页 81)
滞后 (页 59) X X — —
频率、速度和周期时间

测量 (页 53)
X X — —

等时模式支持 X (页 70) X (页 70) X (页 75) X (页 84)
支持传感器信号的诊断

中断

X (页 63) X (页 63) — —

硬件中断支持 X (页 63) X (页 63) — X (页 83)
用于计数信号和数字量

输入的可组态滤波器

X X — X

1 可用计数器数目取决于通道组态。要使用四个计数器，必须在通道组态中选择使用八个输入。如果选择使用三个

输入，则可使用一个计数器。其它通道组态不允许使用任何计数器。

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)
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特性 S7-1500
数字量输入模块 紧凑型 CPU SIMATIC

Drive Controller
DI 16x24VDC HS DI 16xNAMUR HF CPU 1511C-1 PN

CPU 1512C-1 PN
CPU 1504D TF
CPU 1507D TF

计数器数量 4 4 6 8
可激活/取消激活计数器

的使用

X X X X

大信号频率 20 kHz 20 kHz 100 kHz 32 kHz
带四重评估 (页 68)的
增量编码器的 大计数

频率

— — 400 kHz —

大计数范围 32 位 (页 77) 32 位 (页 77) 32 位 (页 22) 事件计数器：16 位
周期持续时间测

量：32 位
24 V 增量编码器连接 — — X (页 64) —
24 V 脉冲编码器连接 X (页 84) X X (页 64) X (页 86)
运动控制的位置检测 
(页 63)

— — X —

24 V 编码器电源 X — X 通过 24 V 电源

NAMUR 编码器电源 — X — —
每个计数器的附加数字

量输入位数

2 2 2 0

每个计数器的物理数字

量输出数

0 0 1 0

每个计数器的逻辑数字

量输出数

1 1 2 0

软件门 X X X (页 27) —
硬件门 X (页 80) X (页 80) X (页 28) —
Capture 功能 (Latch) 
(页 30)

— — X —

同步 (页 35) — — X —
比较功能 X (页 81) X (页 81) X (页 42) —

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 15



特性 S7-1500
数字量输入模块 紧凑型 CPU SIMATIC

Drive Controller
DI 16x24VDC HS DI 16xNAMUR HF CPU 1511C-1 PN

CPU 1512C-1 PN
CPU 1504D TF
CPU 1507D TF

滞后 (页 59) — — X —
频率测量 — — X —
周期持续时间测量 — — X X
速度测量 — — X —
等时模式支持 X (页 84) X (页 84) — X
支持传感器信号的诊断

中断

— — X (页 63) —

硬件中断支持 X (页 83) X (页 83) X (页 63) —
可组态数字量输入滤波

器

X X X X

适用于 ET 200SP 系统的模块 
下表简要给出了用于计数、测量和定位输入（针对 ET 200SP 系统）的模块的性能特点。

特性 ET 200SP
工艺模块 数字量输入模块

TM Count 1x24V TM PosInput 1 TM Timer DIDQ 
10x24V

DI 8x24VDC HS

计数器数量 1 1 31 4
可激活/取消激活计数器的使

用

— — X X

大信号频率 200 kHz 1 MHz 50 kHz 10 kHz
带四重评估 (页 68)的增量

编码器的 大计数频率

800 kHz 4 MHz 200 kHz —

大计数范围 32 位 (页 22) 32 位 (页 22) 32 位 (页 72) 32 位 (页 77)
大位置值范围 (页 24) — 32 位 — —

24 V 增量编码器连接 X (页 64) — X (页 74) —
24 V 脉冲编码器连接 X (页 64) — X (页 74) X (页 84)

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)
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特性 ET 200SP
工艺模块 数字量输入模块

TM Count 1x24V TM PosInput 1 TM Timer DIDQ 
10x24V

DI 8x24VDC HS

RS422/TTL 增量和脉冲编码

器 (页 66)连接

— X — —

SSI 绝对编码器 (页 67)连接 — X — —
运动控制的位置检测 
(页 63)

X X — —

24 V 编码器电源 X X X X
每个计数器的附加数字量输

入位数

3 2 0 1

每个计数器的物理数字量输

出数

2 2 0 0

每个计数器的逻辑数字量输

出数

2 2 0 1

软件门 X (页 27) X (页 27) — X (页 79)
硬件门 X (页 28) X (页 28) — X (页 79)
Capture 功能 (Latch) 
(页 30)

X X — —

同步 (页 35) X X — —
比较功能 X (页 42) X (页 42) — X (页 81)
滞后 (页 59) X X — —
频率、速度和周期时间测量 
(页 53)

X X — —

等时模式支持 X (页 70) X (页 70) X (页 75) X (页 84)
支持传感器信号的诊断中断 X (页 63) X (页 63) — —
硬件中断支持 X (页 63) X (页 63) — —
用于计数信号和数字量输入

的可组态滤波器

X X — X

1 一个计数器用于增量编码器（A、B 相移），两个计数器用于脉冲编码器

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)
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适用于 ET 200AL 系统的模块 
下表简要给出了用于计数、测量和定位输入（针对 ET 200AL 系统）的模块的性能特点。

特性 ET 200AL
数字量输入/数字量输出模块

DIQ 16x24VDC/0.5A 8xM12
计数器数量 4
可激活/取消激活计数器的使用 X
大信号频率 2 kHz
大计数范围 32 位

24 V 增量编码器连接 —
24 V 脉冲编码器连接 X
24 V 编码器电源 X
每个计数器的附加数字量输入位数 2
每个计数器的物理数字量输出数 1
每个计数器的逻辑数字量输出数 1
软件门 X
硬件门 X
Capture 功能 (Latch) —
同步 —
比较功能 X
频率、速度和周期时间测量 —
等时模式支持 —
支持传感器信号的诊断中断 X
硬件中断支持 X
可组态的滤波器数字量输入 X

1.1.1.2 计数、测量和定位输入 (TM Count, TM PosInput, 紧凑型 CPU) 的基本知识 (S7-1500)

约定 (S7-1500)
工艺模块：在本文档中，我们使用术语“工艺模块”表示紧凑型 CPU 的工艺元件以及工艺

模块 TM Count  和 TM PosInput 。

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)
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应用概述 (S7-1500)

简介   
使用组态软件组态工艺模块并为其分配参数。

工艺模块功能的操作和控制通过工艺对象或者通过应用程序的控制和反馈接口实现。

TM 计数和 TM PosInput 的系统环境

工艺模块可以在下列系统环境中使用：

应用情况 所需组件 组态软件 在用户程序中

使用 S7-1500 CPU 或 
151xSP CPU 进行集中式操

作

• S7-1500 自动化系统或 
ET 200SP CPU

• 工艺模块

STEP 7 (TIA Portal)：
使用“计数和测量”工艺

对象操作

• 使用硬件配置进行设备

组态 (页 140)
• 使用 

High_Speed_Counter 
或 
SSI_Absolute_Encoder
 工艺对象进行参数设置

对于增量 / 脉冲编码器：

工艺对象的 
High_Speed_Counter 指
令

对于 SSI 绝对编码器：

工艺对象的 
SSI_Absolute_Encoder 指
令

STEP 7 (TIA Portal)：
“运动控制”工艺对象的定

位输入

• 使用硬件配置进行设备

组态 (页 140)
• 使用轴和测量输入工艺

对象进行参数设置 
(页 146)

“Motion Control”工艺对象

的指令

STEP 7 (TIA Portal)：
手动操作（无工艺对象）

• 使用硬件配置进行设备

组态和参数设置 
(页 140)

在 I/O 数据中直接访问工艺

模块的控制和反馈接口。

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)
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应用情况 所需组件 组态软件 在用户程序中

S7-1500 CPU 的分布式操

作

• S7-1500 自动化系统

• ET 200 分布式 I/O 系统

• 工艺模块

STEP 7 (TIA Portal):
使用“计数和测量”工艺

对象操作

• 使用硬件配置进行设备

组态 (页 140)
• 使用 

High_Speed_Counter 
或 
SSI_Absolute_Encoder
 工艺对象进行参数设置

对于增量 / 脉冲编码器：

工艺对象的 
High_Speed_Counter 指
令

对于 SSI 绝对编码器：

工艺对象的 
SSI_Absolute_Encoder 指
令

STEP 7 (TIA Portal):
“运动控制”工艺对象的定

位输入

• 使用硬件配置进行设备

组态 (页 140)
• 使用轴和测量输入工艺

对象进行参数设置 
(页 146)

“Motion Control”工艺对象

的指令

STEP 7 (TIA Portal):
手动操作（无工艺对象）

• 使用硬件配置进行设备

组态和参数设置 
(页 140)

在 I/O 数据中直接访问工艺

模块的控制和反馈接口 
(页 203)

使用 S7-1200 CPU 进行分

布式操作

• S7‑1200 自动化系统

• ET 200 分布式 I/O 系统

• 工艺模块

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组

态和参数设置 (页 140)

在 I/O 数据中直接访问工艺

模块的控制和反馈接口 
(页 203)

使用 S7-300/400 CPU 进
行分布式操作

• S7-300/400 自动化系

统

• ET 200 分布式 I/O 系统

• 工艺模块

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组

态和参数设置 (页 140)
STEP 7:
使用 HSP 或 GSD 文件进行

设备组态和参数设置

在 I/O 数据中直接访问工艺

模块的控制和反馈接口 
(页 203)

第三方系统中的分布式运

行

• 第三方自动化系统

• ET 200 分布式 I/O 系统

• 工艺模块

第三方组态软件：

使用 GSD 文件进行设备配

置和参数设置

在 I/O 数据中直接访问工艺

模块的控制和反馈接口 
(页 203)

计数、测量和定位输入
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适用于紧凑型 CPU 的系统环境

紧凑型 CPU 可以在下列系统环境中使用：

应用情况 所需组件 组态软件 在用户程序中

S7-1500 紧凑型 CPU 的集

中式操作

• S7-1500 自动化系统

• 紧凑型 CPU
STEP 7 (TIA Portal)：
使用“计数和测量”工艺

对象操作

• 使用硬件配置进行设备

组态 (页 140)
• 使用 

High_Speed_Counter 
工艺对象进行参数设置

工艺对象的 
High_Speed_Counter 指
令

STEP 7 (TIA Portal)：
“运动控制”工艺对象的定

位输入

• 使用硬件配置进行设备

组态 (页 140)
• 使用轴和测量输入工艺

对象进行参数设置 
(页 146)

“Motion Control”工艺对象

的指令

STEP 7 (TIA Portal)：
手动操作（无工艺对象）

• 使用硬件配置进行设备

组态和参数设置 
(页 140)

在 I/O 数据中直接访问工艺

模块的控制和反馈接口。

参数分配选项   
在 S7-1500 系统中，具有两个用于参数分配和控制工艺模块功能的选项：

• 使用工艺对象进行组态并使用相应的指令进行控制

使用工艺对象访问工艺模块的控制和反馈接口。

• 通过硬件配置进行参数设置

通过直接访问 I/O 数据来访问工艺模块的控制和反馈接口。

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)
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通过工艺对象组态

对于集中式和分布式应用，建议使用工艺对象在图形辅助下进行简单的组态。有关这种组态

的详细说明，请参见下文“High_Speed_Counter 工艺对象”部分或“SSI_Absolute_Encoder 工
艺对象”部分。

可在工艺模块的设备组态中指定“使用‘计数和测量’工艺对象操作”：请参见工作模式 
(页 145)部分。

可在工艺对象的基本参数中分配工艺模块和计数通道：请参见基本参数 (页 92)部分。

通过硬件配置进行参数设置

可在工艺模块的设备组态中指定“手动操作（无工艺对象）”：请参见工作模式 (页 145)部
分。

STEP 7  (TIA Portal) 中各参数的上下文相关帮助中提供了有关通过硬件配置进行参数设置的

更多支持信息。以下部分提供控制与反馈接口的说明：

• 控制接口的分配 (页 203) 
• 反馈接口的分配 (页 205) 

计数信号的记录 (S7-1500)

用增量编码器或脉冲编码器计数 (S7-1500)
计数是指对事件进行记录和统计。工艺模块的计数器捕获并评估脉冲信号和增量信号。可以

使用编码器或脉冲信号或通过用户程序指定计数方向。 
可以通过工艺模块的数字量输入控制计数过程。可在定义的计数器值处准确切换数字量输出，

与用户程序无关。

可使用下述功能组态计数器的响应。

计数器限值    
计数器限值用于定义使用的计数器值范围。计数器限值可以组态，并且可在运行期间通过用

户程序进行修改。 
可设置的计数器上限为 2147483647 (231–1)。可设置的计数器下限为 –2147483648 (–231)。

计数、测量和定位输入
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可组态计数器在达到计数器限值时的响应：

• 超出计数器限值时继续或停止计数（自动门停止）

• 超出计数器限值时将计数器值设置为起始值或相反的计数器限值

起始值   
可在计数器限值内组态起始值。运行期间可以通过用户程序修改起始值。 
根据组态，工艺模块可在同步时、Capture 功能激活时、超出计数器限值时或打开门时将当

前计数器值设置为起始值。

门控制      
硬件门和软件门的开关决定了执行计数信号捕获的时间段。

通过工艺模块的数字量输入在外部对硬件门进行控制。通过用户程序控制软件门。可通过参

数分配启用硬件门。不能禁用软件门（循环 I/O 数据控制接口中的位）。

Capture (Latch)  
可通过组态使外部基准信号沿触发保存操作，从而将当前计数器值或位置值作为 Capture 值
加以保存。以下外部信号可触发 Capture 功能：

• 数字量输入的上升沿或下降沿

• 数字量输入的两种沿

• 编码器输入上信号 N 的上升沿

使用数字量输入时，可指定在执行 Capture 功能后是从当前计数器值还是从起始值继续计数。

当使用编码器输入上的 N 信号的上升沿时，计数操作从 Capture 功能得出的当前计数值继续

进行。数字量输入的使用和 N 信号的使用对于 Capture 功能不是互斥的。

“Capture 功能的频率”参数确定此功能是在每个组态沿出现时执行还是仅在每次启用后执

行。 

测量输入

如果采用 Motion Control 的定位输入 (页 63)模式，则可以使用“测量输入”工艺对象基于

硬件数字量输入执行测量输入功能。

计数、测量和定位输入
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同步  
可组态外部基准信号沿以使用指定的起始值装载计数器。以下外部信号可使用起始值装载计

数器：

• 数字量输入的上升沿或下降沿

• 编码器输入上信号 N 的上升沿

• 取决于已分配数字量输入电平的编码器输入上的信号 N 的上升沿

“同步的频率”参数确定此功能是在每个组态沿出现时执行还是仅在每次启用后执行。

滞后   
可指定比较值滞后，在此范围内可防止重新切换数字量输出。编码器可能稳定在特定位置上，

且轻微运动可使计数器值围绕此位置波动。在比较值或计数限值介于此波动范围内时，如未

使用滞后，则在相应频率下将接通和切断相应的数字量输出。滞后可防止这些不必要的切换

操作。

采用 SSI 绝对编码器的定位输入 (S7-1500)

说明     
可使用 TM PosInput 工艺模块与 SSI 绝对编码器实现位置检测。工艺模块通过 SSI 绝对编码

器的同步串行接口读取位置值，然后将其用于控制器。

可在定义的位置值处准确切换工艺模块的数字量输出，与用户程序无关。采用 SSI 绝对编码

器的定位输入并不涉及门控制。由于系统限制，SSI 绝对编码器不能实现同步。 

格雷码和二进制码

支持格雷码和二进制码 SSI 绝对编码器。

Capture (Latch)
可将数字量输入的一个沿或全部两个沿都组态为将当前位置值保存为 Capture 值。 
“Capture 功能的频率”参数确定此功能是在每个组态沿出现时执行还是仅在每次启用后执行。

测量输入

如果采用 Motion Control 的定位输入 (页 63)模式，则可以使用“测量输入”工艺对象基于

硬件数字量输入执行测量输入功能。

计数、测量和定位输入
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滞后

可指定比较值滞后，在此范围内可防止重新切换数字量输出。编码器可能稳定在特定位置上，

且轻微运动可使位置值围绕此位置波动。如果比较值或限值介于此波动范围内，在未使用滞

后的情况下，将以相应频率接通和切断相应的数字量输出。滞后可防止这些不必要的切换操

作。

位置值范围

可为 SSI 绝对值编码器指定 10 位到 40 位的帧长度。帧中位置值的 LSB 和 MSB 位的可组态

位数决定了值范围。工艺模块 长可读取 32 位位置值并将其传送至控制器。 
如果使用位置值长度 大为 31 位的编码器，则会将位置值作为无符号值和正值进行处理，值

范围在 0 和 2(MSB-LSB+1)-1 之间。如果使用位置值长度为 32 位的编码器，则位置值的 MSB 对
应于符号，位置值可以取 -2147483648 和 2147483647 之间的值。如果将 32 位的位置值

用于比较功能，则位置值将被解释为 DINT。

完整 SSI 帧
可以不返回测量变量，而是选择返回当前未处理的 SSI 帧的 32 个 低有效位。因此还可在

位置值之外向用户提供编码器特定的其它位，例如错误位。如果 SSI 帧短于 32 位，则在反

馈接口中以右对齐的方式返回完整 SSI 帧，未使用的高位则返回为“0”。

计数限值处的特性 (S7-1500)

超出计数限值   
当前计数器值等于计数上限且接收到另一个向上计数脉冲时，超出计数上限。当前计数器值

等于计数器下限且接收到另一个向下计数脉冲时，超出计数器下限。

超出限值时，在反馈接口中置位相应的状态位：

超出计数限值 状态位 
计数上限 置位 EVENT_OFLW 
计数下限 置位 EVENT_UFLW

可通过 RES_EVENT  复位状态位。

计数、测量和定位输入
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可组态超出计数限值后是否继续计数以及从哪个计数器值继续计数。

说明

计数上限以及起始值定义了计数器的值范围：

计数器的值范围 = (上限 – 起始值) + 1

示例

下图显示了在出现上溢现象并将计数器设置为起始值之后终止计数过程（自动门停止）的示

例：

下图显示了在出现上溢现象并将计数器设置为起始值之后继续计数过程的示例：

下图显示了出现上溢并将计数器设置为相反的计数限值后终止计数的示例：

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

26 编程和操作手册, 11/2022



时间门停止门启动

计数下限

起始值

计数器值

计数上限

下图显示了在出现上溢现象并将计数器设置为相反的计数限值之后继续计数过程的示例：

增量编码器或脉冲编码器的门控制 (S7-1500)
许多应用要求根据其它事件启动或停止计数过程。 在这种情况下，使用门功能启动和停止

计数。    
工艺模块针对每个通道具有两个门。 以下门定义生成的内部门：

• 软件门

• 硬件门

软件门 (S7-1500)
通过控制位 (页 203) SW_GATE 打开和关闭通道的软件门。 通过反馈位 (页 205) 
STS_SW_GATE  指示软件门的状态。
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硬件门 (S7-1500)
软件门是可选的。通过所组态的通道数字量输入上的信号打开和关闭硬件门。   

说明

组态的输入滤波器会延迟数字量输入的控制信号。

通过相应的反馈位 (页 205) STS_DIm  指示 DIm 数字量输入的状态。

通过数字量输入进行电平触发的硬件门的打开和关闭

下图显示了通过数字量输入进行电平触发的硬件门打开和关闭的示例。数字量输入组态为通

过高电平激活： 

该数字量输入激活后，将打开硬件门并对计数脉冲进行计数。该数字量输入进入未激活状态

时，硬件门关闭。计数器值保持恒定并忽略任何其它计数脉冲。

通过两个数字量输入进行沿触发的硬件门的打开和关闭

下图显示了通过两个数字量输入进行的硬件门打开和关闭的示例。对两个数字量输入进行组

态以便评估上升沿：

硬件门将在数字量输入上出现为打开而组态的组态沿时打开。硬件门将在数字量输入上出现

为关闭而组态的组态沿时关闭。 

计数、测量和定位输入
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内部门 (S7-1500)

内部门 
软件门打开且硬件门打开或尚未组态时，内部门打开。 通过反馈位 (页 205) STS_GATE 指示

内部门的状态。 
如果内部门打开，则启动计数。 如果内部门关闭，则忽略所有其它计数脉冲并停止计数。 
如果要仅使用硬件门控制计数过程，则必须打开软件门。 如果没有组态硬件门，则会将硬

件门视为始终打开。 在这种情况下，只使用软件门打开和关闭内部门。

硬件门 软件门 内部门

打开/未组态 打开 打开

打开/未组态 关闭 关闭

关闭 打开 关闭

关闭 关闭 关闭

组态计数器特性时，可指定内部门打开时是从起始值还是当前计数器值开始计数过程。

超出计数限值时，内部门也可自动关闭。 然后必须关闭软件门或硬件门，并重新打开以继

续计数。

门启动时的计数器特性 (S7-1500)
您具有下列组态选项，针对门启动时的计数器特性：

• 将计数器设置为起始值

• 以当前计数器值继续

将计数器设置为起始值

该组态的计数器特性如下：

打开内部门时，将以起始值启动各计数过程。

下图显示了将计数器设置为起始值后继续计数的示例：

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 29



以当前计数器值继续

该组态的计数器特性如下：

重新打开内部门后，将以当前计数器值启动各计数过程。

下表显示了以当前计数器值继续计数的示例：

Capture (Latch) (S7-1500)

增量编码器或脉冲编码器的 Capture (S7-1500)

说明   
“Capture”功能用于保存外部基准信号的当前计数器值。可为以下基准信号组态 Capture 功
能：

• 数字量输入上的上升沿或下降沿

• 数字量输入上的上升沿和下降沿

• 编码器输入上信号 N 的上升沿

计数、测量和定位输入
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功能原理

Capture 值始终是出现相关沿时准确的计数器值（延迟组态的输入滤波时间）。Capture 功
能始终有效，无论内部门的状态如何。门关闭时，将按原样保存该计数器值。

下图显示了具有以下组态的 Capture 功能的一个示例：

• 起始值 = 0
• 已组态的数字量输入上出现上升沿时的 Capture 事件

• 门启动时将计数器设置为起始值

• Capture 事件后继续计数

下图显示了具有以下组态的 Capture 功能的另一个示例：

• 起始值 = 0
• 已组态的数字量输入上出现上升沿时的 Capture 事件

• 门启动时将计数器设置为起始值

• Capture 事件后将计数器值复位为起始值并继续计数。

计数、测量和定位输入
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控制位 (页 203) EN_CAPTURE 用于启用 Capture 功能。反馈位 (页 205) EVENT_CAP 在反馈

接口中指示计数器值已保存为 Capture。如果复位 EN_CAPTURE，则 EVENT_CAP 也复位。数

字量输入的状态由相应的反馈位 (页 205) STS_DIm  指示。 
下图显示了 EN_CAPTURE 和 EVENT_CAP 位的示例，该示例通过数字量输入上的上升沿触发

一次性 Capture 功能：

下图显示了 EN_CAPTURE 和 EVENT_CAP 位的示例，该示例通过数字量输入上的上升沿触发

周期性 Capture 功能：

说明

组态的输入滤波器延迟相应数字量输入的控制信号。

Capture 功能对于反馈位 STS_CNT  和 LED UP  以及 DN 没有影响。

计数、测量和定位输入
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硬件中断 
可为 Capture 功能组态硬件中断。如果系统触发硬件中断的速度比确认硬件中断的速度快，

则硬件中断丢失，并且发出“硬件中断”诊断中断通知。 

SSI 绝对编码器的 Capture (S7-1500)

说明   
“Capture”功能用于保存外部基准信号的当前位置值。可为以下基准信号组态 Capture 功能：

• 数字量输入上的上升沿或下降沿

• 数字量输入上的上升沿和下降沿

功能原理

每次出现边沿时，都会将上一个有效 SSI 帧的位置值存储在 Capture 值中。

下图显示了由组态的数字量输入上的上升沿触发 Capture 事件的示例：

控制位 (页 203) EN_CAPTURE 用于启用 Capture 功能。反馈位 (页 205) EVENT_CAP 在反馈

接口中指示位置值已保存为 Capture 值。如果复位 EN_CAPTURE，则 EVENT_CAP 也复位。

数字量输入的状态由相应的反馈位 (页 205) STS_DIm  指示。 
下图显示了 EN_CAPTURE 和 EVENT_CAP 位的示例，该示例通过数字量输入上的上升沿触发

一次性 Capture 功能：

计数、测量和定位输入
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下图显示了 EN_CAPTURE 和 EVENT_CAP 位的示例，该示例通过数字量输入上的上升沿触发

周期性 Capture 功能：

说明

组态的输入滤波器延迟相应数字量输入的控制信号。

硬件中断 
可为 Capture 功能组态硬件中断。如果系统触发硬件中断的速度比确认硬件中断的速度快，

则硬件中断丢失，并且发出“硬件中断”诊断中断通知。
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同步 (S7-1500)

说明   
通过外部基准信号，可使用“同步”功能，将计数器设置为预定义的起始值。可为以下基准

信号组态同步：

• 数字量输入上的上升沿或下降沿

• 编码器输入上信号 N 的上升沿

• 由数字量输入的电平定义的编码器输入上信号 N 的上升沿

功能原理

总是在基准信号出现的时刻进行同步。同步始终有效，无论内部门的状态如何。

使用控制位 (页 203) EN_SYNC_UP 启动向上方向的计数同步。使用控制位 (页 203) 
EN_SYNC_DN 启用向下计数的同步。反馈位 (页 205) EVENT_SYNC 指示同步已执行。复位 
EN_SYNC_UP 或 EN_SYNC_DN 时也会复位 EVENT_SYNC。

说明

组态的输入滤波器延迟相应数字量输入的控制信号。

同步对反馈位 (页 205) STS_CNT 不起任何作用。

计数、测量和定位输入
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单次同步

下图显示了 EN_SYNC_UP、EN_SYNC_DN 和 EVENT_SYNC 位的示例，其中通过数字量输入

上的沿触发一次同步以在向上方向对脉冲进行计数：

启动向上方向的计数同步后，已组态的数字量输入上出现第一个上升沿时，将对计数器进行

同步。复位并再次置位控制位 (页 203) EN_SYNC_UP 之后，才可再次同步计数器。

计数、测量和定位输入
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周期性同步

下图显示了 EN_SYNC_UP、EN_SYNC_DN 和 EVENT_SYNC 位的示例，其中通过数字量输入

上的沿触发周期性同步，从而在向上方向对脉冲进行计数：

启动向上方向的计数同步后，每当已组态的数字量输入上出现上升沿时，都会对计数器进行

同步。 

硬件中断

可为同步组态硬件中断。如果系统触发硬件中断的速度比确认硬件中断的速度快，则硬件中

断丢失，并且发出“硬件中断”诊断中断通知。

通过数字量输入实现同步  (S7-1500)
可通过数字量输入上的沿触发同步。 

计数、测量和定位输入
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单次同步   
下图显示了通过数字量输入上的沿触发单次同步的示例：

启动向上方向的计数同步后，计数器将在已配置的数字量输入上出现第一个上升沿时被同步。 
直到控制位 (页 203) EN_SYNC_UP  复位并重新置位时，才会忽略数字量输出上的任何其它

上升沿。 然后才能再次对计数器进行同步。
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周期性同步

下图显示了通过数字量输入上的沿触发周期性同步的示例：

启动向上方向的计数同步后，计数器将在已配置的数字量输入上出现每个上升沿时都被同步。

在信号 N 出现时同步 (S7-1500)
可在编码器输入上出现信号 N 时直接触发同步，或根据数字量输入的状态触发同步。
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单次同步   
下图显示了通过信号 N 触发单次同步的示例（与数字量输入无关）：

启动向上方向的计数同步后，将在出现第一个信号 N 时同步计数器。再次复位和置位控制位 
(页 203) EN_SYNC_UP  后，可再次同步计数器。
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周期性同步

下图显示了在信号 N 出现时进行周期性同步的示例：

启动向上方向的计数同步后，将在每次出现信号 N 时都同步计数器。
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通过数字量输入启动

下图显示了在信号 N 出现时根据数字量输入的状态触发周期性同步的示例：

只要启用向上计数的同步且相应数字量输入处于激活状态，则每次出现信号 N 时都会同步

计数器。如果其中一个条件未满足，则不会在信号 N 处同步计数器。

比较值 (S7-1500)

比较值和输出 (S7-1500)

说明     
可在用户程序之外通过指定两个比较值来控制通道的两个数字量输出： 
• 比较值 0 分配给数字量输出 DQ0
• 比较值 1 分配给数字量输出 DQ1

计数、测量和定位输入
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根据所使用的操作模式和编码器，将两个位置值、计数器值或测量值定义为比较值。比较值

可以组态，并且可在运行期间通过用户程序进行修改。 

说明

紧凑型 CPU 计数器的 DQ0
使用紧凑型 CPU 时，可以通过反馈接口使用相应的数字量输出 DQ0，但此时 DQ0 不能作为

物理输出。

通过用户程序切换数字量输出

控制位 (页 203) TM_CTRL_DQ0 和 TM_CTRL_DQ1 用于控制数字量输出的使用。 
如果将 TM_CTRL_DQm 设置为 0，则无论组态的工艺功能如何，都可以通过控制位 SET_DQm 
从用户程序控制相关的数字量输出。如果 TM_CTRL_DQm 设置为 1，则会启用相应数字量输

出的控制器的工艺功能。 
数字量输出的状态由相应的 STS_DQm 反馈位指示。

计数器值作为参考时在比较值处进行切换 (S7-1500)
比较值与当前计数器值进行比较。如果计数器值满足指定比较条件并且已启用相应数字量输

出的工艺功能，则会置位数字量输出。如果为数字量输出 DQ1 分配“在比较值 0 和 1 之
间”(Between comparison value 0 and 1)，则两个比较值均会影响 DQ1。
可根据以下比较事件之一对数字量输出进行切换：

在比较值和计数上限之间进行设置

如果符合以下条件，则将数字量输出设置为 1： 
比较值 <= 计数器值 <= 计数上限

计数、测量和定位输入
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比较事件与计数方向无关。

在比较值和下限之间设置

如果符合以下条件，则将数字量输出设置为 1：
计数下限 <= 计数器值 <= 比较值 

比较事件与计数方向无关。

在比较值 0 和比较值 1 之间设置

如果已为数字量输出 DQ0 组态“由用户程序使用”，则可为数字量输出 DQ1 组态比较事件。

比较值 1 必须大于比较值 0。 
如果符合以下条件，则将 DQ1 设置为 1：
比较值 0 <= 计数器值 <= 比较值 1
下图显示了进行向上计数时比较事件的示例：

计数、测量和定位输入
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在达到比较值时设置并持续一个脉宽时间

当满足以下条件时，将数字量输出设置为 1 并持续指定的一段时间：

• 计数器值 = 比较值

• 当前计数方向 = 比较事件的已组态计数方向

下图显示了进行向上计数时比较事件的示例：

下图显示了进行向下方向计数时比较事件的示例：

计数、测量和定位输入
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要重复比较事件，计数器值必须更改并重新与相应的比较值相对应。

如果脉冲持续时间已定义为“0”且计数器值等于比较值，则将数字量输出设置为 1，直至下一

个计数脉冲：

说明

当计数脉冲达到比较值时，此比较事件会切换相关的数字量输出。通过同步等操作设置计数

器值时，数字量输出不会切换。

通过用户程序设置，直到比较值

可通过设置控制位 (页 203) SET_DQm 将相应数字量输出设置为 1（边沿）。以下任意事件

均会将相应数字量输出设置为 0：
• 在已组态的比较事件方向上，计数器值和比较值相匹配

• 复位相应的 SET_DQm 控制位。

下图显示了进行向上计数时比较事件的示例：
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通过将控制位 SET_DQm 设置为 0，可在计数器值达到比较值之前禁用数字量输出。

说明

如果在组态的计数方向上达到了比较值，则无论控制位 SET_DQm 的状态如何，反馈位 
EVENT_CMPm 都将置位。

当计数脉冲达到对应的比较值时，此比较事件会切换数字量输出。通过同步等操作设置计数

器值时，数字量输出不会切换。

位置值（SSI 绝对值）作为参考时在比较值处进行切换 (S7-1500)
比较值与当前位置值进行比较。如果位置值满足指定比较条件并且已启用相应数字量输出的

工艺功能，则会置位数字量输出。如果为数字量输出 DQ1 分配“在比较值 0 和 1 之
间”(Between comparison value 0 and 1)，则两个比较值均会影响 DQ1。
如果将 32 位的位置值用于比较功能，则位置值将被解释为 DINT。
可根据以下比较事件之一对数字量输出进行切换：

在比较值和上限之间设置

上限对应于 大位置值。 
如果符合以下条件，则将数字量输出设置为 1： 
比较值 <= 位置值 <= 大位置值

计数、测量和定位输入
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比较事件与位置值变化的方向无关。 大位置值取决于 SSI 绝对编码器的分辨率。

在比较值和下限之间设置

下限对应于位置值“0”。 
如果符合以下条件，则将数字量输出设置为 1：
0 <= 位置值 <= 比较值 

比较事件与位置值变化的方向无关。 

在比较值 0 和比较值 1 之间设置

如果已为数字量输出 DQ0 组态“由用户程序使用”，则可为数字量输出 DQ1 组态比较事件。

比较值 1 必须大于比较值 0。 
如果符合以下条件，则将 DQ1 设置为 1：
比较值 0 <= 位置值 <= 比较值 1
下图显示了向上计数时比较事件的示例：
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在达到比较值时设置并持续一个脉宽时间

当满足以下条件时，将数字量输出设置为 1 并持续指定的一段时间：

• 位置值和比较值匹配或超出比较值

• 位置值变化的当前方向 = 比较事件的已分配方向

下图显示了向上计数时比较事件的示例：

下图显示了向下计数时比较事件的示例：
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要重复此比较事件，位置值必须更改并重新等于或超出相应的比较值。

通过用户程序设置，直到比较值

可通过设置控制位 (页 203) SET_DQm 将各个数字量输出设置为 1（边沿）。以下任意事件

均会将相应数字量输出设置为 0：
• 在比较事件的组态方向上，位置值和比较值匹配或者超出比较值 
• 复位 SET_DQm 控制位。 
下图显示了向上计数时比较事件的示例：
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通过将控制位 SET_DQm 设置为 0，可在位置值等于或超出比较值之前禁用数字量输出。

说明

如果在分配的方向上达到或超出比较值，则无论控制位 SET_DQm 的状态如何，反馈位 
EVENT_CMPm 都将置位。

测量值作为参考时在比较值处进行切换 (S7-1500)
比较值将与当前测量值进行比较。如果测量值满足组态的比较条件，并且已启用相应数字量

输出的工艺功能，则会置位数字量输出。如果为数字量输出 DQ1 组态“在比较值 0 和 1 之
间”或“不在比较值 0 和 1 之间”，则两个比较值均会影响 DQ1。
可根据以下比较事件之一对数字量输出进行切换：

高于比较值时的设置

如果符合以下条件，则将数字量输出设置为 1： 
测量值 >= 比较值

低于比较值时的设置

如果符合以下条件，则将数字量输出设置为 1：
测量值 <= 比较值
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在比较值 0 和比较值 1 之间设置

如果已为数字量输出 DQ0 组态“由用户程序使用”，则可为数字量输出 DQ1 组态比较事件。

比较值 1 必须大于比较值 0。 
如果符合以下条件，则将 DQ1 设置为 1：
比较值 0 <= 测量值 <= 比较值 1

不在比较值 0 和 1 之间设置

如果已为数字量输出 DQ0 组态“由用户程序使用”，则可为数字量输出 DQ1 组态比较事件。

比较值 1 必须大于比较值 0。 
如果符合以下条件，则将 DQ1 设置为 1：
比较值 1 <= 测量值 <= 比较值 0
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测量值测定 (S7-1500)

测量功能概述 (S7-1500)
具有以下高精度测量功能（精度高达 100 ppm）：         

测量类型 (页 54) 说明

频率测量 平均频率将根据计数脉冲或位置值变化的时间曲线以设置的

测量间隔计算得出，并采用赫兹单位以浮点数形式返回。

周期测量 平均周期持续时间每隔所设置的测量间隔计算一次，计算将

以计数脉冲或位置值变化的时间曲线为基础，并将返回为以

秒为单位的浮点数。

速度测量 平均速度将根据计数脉冲或位置值变化的时间曲线和其它参

数以设置的测量间隔计算得出，并以组态的测量单位返回。

测量值和计数器值在反馈接口中同时可用。

更新时间   
您可以将工艺模块循环更新测量值的时间间隔组态为更新时间。设置较长的更新时间可以使

不均 的测量变量趋于平滑并提高测量精度。

增量编码器和脉冲编码器的门控制  
内部门的开关定义了计数脉冲的捕获时间周期。。更新时间与门的打开异步，即当门打开时

并不启动更新时间。关闭内部门后，仍返回 后捕获的测量值。
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增量编码器或脉冲编码器的测量值测定 (S7-1500)

测量范围（TM Count 和 TM PosInput）  
测量功能具有以下测量限值：

测量类型 测量范围下限 测量范围上限

频率测量 0.04 Hz 800 kHz* / 4 MHz**
周期测量 1.25 µs*/0.25 µs** 25 s
速度测量 取决于“每个单位的增量数”和“速度测量的时间基数”的组

态数字

* 适用于 24 V 增量编码器和“四重”信号评估。 
** 适用于 RS422 增量编码器和“四重”信号评估。 

所有测量值都返回为有符号的值。通过符号指示相关时段内计数器值是增加还是减少。

测量范围（紧凑型 CPU）  
测量功能具有以下测量范围限值：

测量类型 测量范围下限 测量范围上限

频率测量 0.04 Hz 400 kHz*
周期测量 2.5 µs* 25 s
速度测量 取决于“每个单位的增量数”和“速度测量的时间基数”的组

态数字

* 适用于 24 V 增量编码器和“四重”信号评估。 

所有测量值都以有符号值的形式返回。通过符号指示相关时段内计数器值是增加还是减少。

测量原理   
工艺模块为每个计数脉冲分配一个时间值。 将测量间隔定义为前一个更新时间期间以及之

前的每一个上个计数脉冲之间的时间。 通过评估测量间隔和测量间隔中的脉冲数来计算测

量变量。 
如果某一更新时间内没有计数脉冲，测量间隔将动态调整。 这种情况下，便在更新时间结

尾假定一个脉冲，测量间隔则作为该点与 后一个出现的脉冲之间的时间值计算而得。 脉
冲数即为 1。 

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

54 编程和操作手册, 11/2022



反馈位 STS_M_INTERVAL 指示上一个测量间隔中是否出现了计数脉冲。 这需要考虑假设的

计数脉冲与实际的计数脉冲之间的区别。 
下图显示了测量原理以及测量间隔的动态调整：

频率测量

在第一个测量值可用之前，始终返回值“0”。 
在打开内部门之后检测到第一个脉冲时，将启动测量过程。 第一个测量值 早可在第二个

脉冲之后计算。

每段更新时间结束时，测量值都会在反馈接口 (页 205)中更新。 如果内部门关闭，测量将

停止且测量值不再更新。

下图显示了更新时间为 1 s 的频率测量示例：
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周期测量

频率的倒数作为周期测量的测量值输出。 
在第一个测量值可用之前，始终返回值“25 s”。 

速度测量

规一化频率作为速度测量的测量值输出。 可使用时间基数来组态标定，也可组态编码器在

每个时间单位内传送的增量数。

示例：

编码器每米传送 4000 个增量。 应以每分钟米数为单位测量速度。 
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这种情况下，需要组态 4000 每单位增量数以及每分钟的时间基数。

SSI 绝对编码器的测量值测定 (S7-1500)

SSI 绝对编码器测量范围 
测量功能具有以下测量限值：

测量类型 测量范围下限 测量范围上限

频率测量 0,04 Hz 4 MHz
周期测量 0,25 μs 25 s
速度测量 取决于“每个单位的增量数”和“速度测量的时间基数”的组

态数字

所有测量值都返回为有符号的值。 通过符号指示相关时段内位置值是增加还是减少。

测量原理   
工艺模块为每个 SSI 帧分配一个时间值。 测量间隔定义为，有位置值变化的 SSI 帧在前一个

更新时间之前或期间 后出现的间隔时间。 通过评估测量间隔和测量间隔内的位置值变化

总量来计算测量变量。 测量间隔内发生的位置值变化总量对应于该测量间隔内编码器的增

量个数。

如果某一更新时间内没有位置值变化，测量间隔将动态调整。 这种情况下，会假定在更新

时间结束时发生位置值变化，测量间隔将按照该时间点与出现 后一个有位置值变化的 SSI 
帧之间的时间来计算。 从而，位置变化值为 1。 
反馈位 STS_M_INTERVAL 指示上一个测量间隔中是否发生了位置值变化。 如此便可区分假

定的位置值变化与实际的位置值变化。 如果工艺模块因超出测量范围限值而无法计算任何

测量值，则反馈位 STS_M_INTERVAL 将不会置位。

频率测量

得到第一个可用测量值之前，报告的值为“0.0”。 
从首次检出位置值变化时开始测量。 早在检测到第二次位置值变化后，才可对第一个测量

值进行计算。

每段更新时间结束时，测量值都会在反馈接口 (页 205)中更新。 
下图显示了更新时间为 1 s 的频率测量示例：
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周期测量

频率的倒数作为周期测量的测量值输出。 
在第一个测量值可用之前，始终返回值“25 s”。 

速度测量

规一化频率作为速度测量的测量值输出。可使用时间基数来组态标定，也可组态编码器在每

个时间单位内传送的增量数。

示例：

SSI 绝对编码器以每转 12 位的分辨率工作并且每转执行的增量数为 4096 。应以每分钟转数

为单位测量速度。 
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这种情况下，需要组态 4096 每单位增量数以及每分钟的时间基数。

说明

编码器速度过快会提供错误的旋转方向。

如果 SSI 绝对编码器旋转过快导致在一个模块周期 1 内变化超过值范围的一半，则再也不能

准确地确定速度和旋转方向。这可能导致以下功能不正确：

• DQ 功能

• 反馈位 EVENT_OFLW、EVENT_UFLW、EVENT_ZERO、EVENT_CMP0、EVENT_CMP1 和 
STS_DIR

1 非等时同步模式：500 μs；等时同步模式：PROFINET 周期时间

说明

如果使用 SSI 绝对编码器，其值范围不对应于 2 的次幂，则上溢时计算出的速度测量值可能

不正确。

滞后 (S7-1500)

增量编码器或脉冲编码器的滞后 (S7-1500)

说明   
滞后允许您指定围绕比较值的范围，在该范围内数字量输出将不再次切换，直至计数器值超

出此范围。

编码器的轻微运动可导致计数器值围绕某个值波动。如果比较值或计数限值介于此波动范围

内，在未使用滞后的情况下，将以相应频率接通和切断相应的数字量输出。滞后可以在发生

比较事件时防止出现组态的硬件中断以及防止发生上述意外切换。

当计数脉冲达到相应的比较值时，滞后变为活动状态。如果在滞后处于激活状态时将计数器

值设为起始值，滞后将变为未激活状态。

无论滞后值是多少，滞后范围都在达到计数上/下限时结束。
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功能原理

下图显示了具有以下组态的滞后示例： 
• 在比较值和计数上限之间设置数字量输出

• 比较值 = 5
• 滞后 = 0 或 2（灰色背景）

达到计数器值 5 时，启用滞后。滞后处于激活状态时，比较结果保持不变。达到计数器值 2 
或 8 时，禁用滞后。

下图显示了具有以下组态的滞后示例： 
• 在达到比较值时设置并持续一个脉宽时间

• 比较值 = 5
• 两个计数方向均比较

• 滞后 = 0 或 2（灰色背景）
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SSI 绝对编码器的滞后 (S7-1500)

说明   
滞后允许您指定围绕比较值的范围，在该范围内数字量输出将不再次切换，直至位置值超出

此范围。

编码器的轻微运动可导致位置值围绕某个值波动。如果比较值、 小或 大位置值介于此波

动范围内，则在不使用滞后时，系统将接通和关断相应的数字量输出。滞后可以防止发生此

类意外切换，在发生比较事件时防止出现组态的硬件中断。

滞后范围始终在达到相应的 大或 小位置值时结束，而与滞后值无关。

功能原理

下图显示了具有以下参数分配的滞后的示例： 
• 在比较值和上限之间设置数字量输出

• 比较值 = 10
• 滞后 = 0 或 2（灰色背景）
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达到位置值 10 时，启用滞后。滞后处于激活状态时，比较结果保持不变。达到位置值 7 或 13 
时，禁用滞后。

下图显示了具有以下参数分配的滞后的示例： 
• 在达到比较值时设置并持续一个脉宽时间

• 比较值 = 10
• 在位置值变化的两个方向上比较

• 滞后 = 0 或 2（灰色背景）
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中断  (S7-1500)

硬件中断     
例如，如果发生比较事件，在出现上溢或下溢、计数器过零和/或计数方向改变（反向）的

情况下，工艺模块可以在 CPU 中触发硬件中断。 可以指定运行期间哪些事件将触发硬件中断。

诊断中断     
工艺模块可以在出现错误时触发诊断中断。 在设备组态期间，可以为某些错误启用诊断中

断。 若要了解哪些事件能够在运行期间触发诊断中断，请参见工艺模块的设备手册。

运动控制的位置检测 (S7-1500)

说明       
例如，可以使用工艺模块与增量编码器对以下 S7-1500 Motion Control 的轴工艺对象进行位

置检测 ：
• TO_PositioningAxis
• TO_SynchronousAxis
• TO_ExternalEncoder
使用增量编码器或脉冲编码器时，基于工艺模块的计数功能进行定位检测。使用 SSI 绝对编

码器时，绝对值可通过同步串行接口进行读取并根据参数分配进行准备以及应用于 S7-1500 
Motion Control。
此时，工艺模块的功能范围存在以下限制：

• 计数器特性不可组态

• 除了测量输入功能，针对数字量输入的功能也不可用

• 针对数字量输出的比较功能不可用

• 硬件中断不可用

在 STEP 7 (TIA Portal) 的工艺模块的设备组态中，选择“工艺对象"Motion Control"" 的定位

输入工作模式并在程序中使用相应的工艺对象。这可减少必要参数的组态选项。对于 
TM Count 或 TM PosInput，该模式将自动应用于工艺模块的所有通道。对于紧凑型 CPU，该

模式将自动应用于相应的通道。
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在此工作模式下，可使用 (TO_MeasuringInput) 测量输入工艺对象基于硬件数字量输入执行

测量输入功能。为此，在测量输入工艺对象中选择测量输入类型“通过 PROFIdrive 报文测

量”，取值“1”作为测量输入数。

有关其它组态的信息，请参见轴工艺对象和 S7-1500 Motion Control 测量输入工艺对象的帮

助。

编码器信号 (S7-1500)

24 V 和 TTL 计数信号 (S7-1500)

24 V 和 TTL 增量编码器计数信号

24 V 增量编码器将向工艺模块返回 24 V 信号 A、B 和 N。信号 A 和 B 是通过将相位移位 90° 
得到的。您还可以连接不带信号 N 的增量编码器。

24 V 增量编码器使用信号 A 和 B 来计数。如果进行相应的组态，信号 N 可用于将计数器设

置为起始值或将当前计数器值保存为 Capture 值。

下图显示了 24 V 增量编码器的信号时间曲线示例：

工艺模块通过评估信号 A 和 B 的沿序列检测计数方向。可指定计数方向的反转。

不带/带方向信号的 24 V 和 TTL 脉冲编码器计数信号

例如启动器 (BERO) 或光栅这样的编码器仅返回一个连接至计数器端子 A 的计数信号。

此外，还可将方向检测信号连接到计数器的端子 B。在高电平的情况下，对方向信号进行反

向计数。如果编码器没有返回相应的信号，则可通过用户程序使用控制接口指定计数方向。

下图显示了带方向信号的 24 V 脉冲编码器的信号时间曲线，以及所生成的计数脉冲的示例：
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带向上/向下计数信号的 24 V 和 TTL 脉冲编码器计数信号

向上计数信号连接到端子 A。向下计数信号连接到端子 B。
下图显示了带向上/向下计数信号的脉冲编码器的信号时间曲线，以及所生成的计数脉冲的

示例：

24 V 计数器信号 (TM Count) 的源型输出/漏型输出

可将下列编码器/传感器连接到计数器输入：

• 源型输出：

输入 A、B 和 N 连至 24VDC 。
• 漏型输出：

输入 A、B 和 N 连至地 M 。
• 推挽（源型和漏型输出）：

输入 A、B 和 N 交替连至 24VDC 和地 M 。

24 V 计数器信号（紧凑型 CPU）的源型输出

可将源型输出和推挽编码器/传感器连接到计数器输入。
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监视编码器信号（TM Count 和 TM PosInput）
工艺模块会监视推挽 24 V 编码器的信号，据此判断是否断线。工艺模块会监视 TTL 信号，据

此判断是否存在故障电源电压。

如果在设备组态期间启用了诊断中断，则工艺模块将在编码器信号发生错误时触发诊断中断。

RS422 计数信号 (S7-1500)

RS422 增量编码器计数信号 
RS422 增量编码器将以下差分信号发送至工艺模块：

• +A 与 -A
• +B 与 -B
• +N 与 -N
RS422 信号的信号信息被编码在 A 与 -A、B 与 -B 以及 N 与 -N 之间的差分电压中。信号 A 和 B 
是通过将相位移位 90° 得到的。您还可以连接不带信号 N 的增量编码器。

RS422 增量编码器使用信号 A 和 B 来计数。如果进行相应的组态，信号 N 可用于将计数器

设置为起始值或将当前计数器值保存为 Capture 值。

下图显示了 RS422 增量编码器的信号时间曲线示例：

工艺模块通过评估信号 A 和 B 的沿序列检测计数方向。可指定计数方向的反转。

不带/带方向信号的 RS422 脉冲编码器的计数信号

诸如光栅这样的编码器仅返回一个连接至端子 A 的计数信号。

还可将方向检测信号连接到端子 B。在高电平的情况下，对方向信号进行反向计数。如果编

码器没有返回相应的信号，则可通过用户程序使用控制接口指定计数方向。 
下图显示了带方向信号的 RS422 脉冲编码器的信号时间曲线，以及所生成的计数脉冲的示

例：
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带向上/向下计数信号的 RS422 脉冲编码器的计数信号

向上计数信号将连接至端子 A。向下计数信号将连接至端子 B。 
下图显示了带向上/向下计数信号的 RS422 脉冲编码器的信号时间曲线，以及所生成的计数

脉冲的示例：

监视编码器信号 
工艺模块会监视 RS422 信号，据此判断是否存在断线、短路和故障电源电压。

如果在设备组态期间启用了诊断中断，则工艺模块将在编码器信号发生错误时触发诊断中断。

SSI 信号 (S7-1500)

来自 SSI 绝对编码器的信号

SSI 绝对编码器和工艺模块通过 SSI 数据信号 +D 与 -D 以及 SSI 时钟信号 +C 与 -C 进行通信。SSI 
使用 RS422 信号标准。该信号信息在 +C 与 -C 之间以及 +D 与 -D 之间的相应差分电压中进

行编码。

监视编码器信号和 SSI 帧
对 SSI 绝对编码器的信号进行监视，据此判断是否存在断线、短路和故障电源电压。工艺模

块还监视 SSI 帧以判断是否存在错误。
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如果在设备组态中启用了诊断中断，则工艺模块将在编码器信号或 SSI 帧发生错误时触发诊

断中断。

增量信号的信号评估 (S7-1500)

概述 (S7-1500)
工艺模块计数器对编码器信号 A 和 B 的边沿进行计数。对于具有相移信号 A 和 B 的增量编

码器，可以选择单重或多重评估来提高分辨率。

可组态以下信号评估： 
• 单重评估 (页 68)
• 双重评估 (页 69)
• 四重评估 (页 69)

说明

评估信号 A 和 B 的沿之间的相位偏移。如果无法识别相移，则通过 ENC_ERROR 反馈位报告

编码器错误（A/B 信号的转换无效）。

单重评估 (S7-1500)
单重评估在信号 B 处于低电平时评估信号 A 的上升沿和下降沿。 
在信号 B 处于低电平期间，若信号 A 出现上升沿，则生成向上方向的计数脉冲。在信号 B 处
于低电平期间，若信号 A 出现下降沿，则生成向下方向的计数脉冲。

下图显示了 24 V 和 TTL 计数信号的单重评估示例： 

下图显示了 RS422 计数信号的单重评估示例：
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双重评估 (S7-1500)
双重评估将评估信号 A 的上升沿和下降沿。 
信号 A 的沿方向和信号 B 的电平共同决定是生成向上方向还是向下方向的计数脉冲。

下图显示了 24 V 和 TTL 计数信号的双重评估示例： 

下图显示了 RS422 计数信号的双重评估示例：

四重评估 (S7-1500)
四重评估将评估信号 A 和 B 的上升沿与下降沿。 
一个信号的沿方向和另一个信号的电平共同决定是生成向上方向还是向下方向的计数脉冲。

下图显示了 24 V 和 TTL 计数信号的四重评估示例：
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下图显示了 RS422 计数信号的四重评估示例：

时钟同步（TM Count 和 TM PosInput） (S7-1500)
工艺模块支持系统功能“等时模式”。此系统功能允许在定义的系统周期内记录位置值、计

数值和测量值。

在等时模式中，用户程序的周期、输入和输出数据的传输以及在模块中的处理都将相互同步。

如果满足相关的比较条件，则输出信号将立即切换。数字量输入的状态改变会立即影响工艺

模块的计划响应，并更改反馈接口中数字量输入的状态位。

在使用“计数和测量”工艺对象进行操作的情况下，使用“Synchronous Cycle”类型的 OB（例

如 OB61）。在分配的 OB 中调用 High_Speed_Counter 或 SSI_Absolute_Encoder 指令。

对于“Motion Control”工艺对象的定位检测，使用“MC-Servo”类型的 OB。使用凸轮和凸轮轨

迹工艺对象时需要等时同步模式。当使用连接硬件数字量输入 DI1 的测量输入工艺对象时，

不需要等时同步模式。

在进行手动操作的情况下，使用“同步循环”类型的 OB（例如 OB61）。输入和输出数据

在分配的 OB 中进行处理。

数据处理   
在当前总线周期中通过控制接口传送至工艺模块的数据将在内部工艺模块周期中处理时生效。

读入输入数据 (Ti) 时，将检测位置、计数器值、测量值和状态位（如果有的话），在当前总

线周期中可通过反馈接口检索这些信息。
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测量值的更新时间以适当的关系与系统周期保持同步，必要时可调整长度。如果组态为“0”，
则测量值可在每个系统周期中更新一次。

等时同步模式参数

在等时同步模式下，以下参数会影响同步域的等时同步参数。 
• 滤波频率

• 帧长度 1

• 传输速率 1

• 单稳态触发器时间 1

• 奇偶校验 1

1 仅使用 SSI 绝对编码器时

由于在 RUN 模式下不会检查等时同步参数，因此如果在 RUN 模式下更改一个或多个指定的

参数，则可能发生上溢：在离线参数分配过程中选择所需时间 长的选项可避免上溢。

更多信息

有关等时同步模式的详细描述，请参见：

• 等时同步模式功能手册可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/109755401) 下载。

• 使用 STEP 7 组态 PROFINET 功能手册可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/49948856) 下载。

1.1.1.3 计数的基础知识 (TM Timer DIDQ) (S7-1500)

应用概述 (S7-1500)

简介   
使用组态软件组态 TM Timer DIDQ 并分配其参数。

通过具有控制和反馈接口的用户程序来控制和监视模块的功能。
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系统环境

相应模块可以在下列具有计数器功能的系统环境中使用：

应用 所需组件 组态软件 在用户程序中

使用 S7-1500 CPU 或 
151xSP CPU 进行集中式操

作

• S7-1500 自动化系统或 
ET 200SP CPU

• TM Timer DIDQ

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组

态和参数设置

在 I/O 数据中直接访问工艺

模块的反馈接口。

S7-1500 CPU 的分布式操

作

• S7-1500 自动化系统

• ET 200 分布式 I/O 系统

• TM Timer DIDQ
使用 S7-300/400 CPU 进
行分布式操作

• S7-300/400 自动化系

统

• ET 200 分布式 I/O 系统

• TM Timer DIDQ

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组

态和参数设置

STEP 7:
使用硬件配置进行设备组

态和参数设置（仅 
ET 200SP）

说明

TM Timer DIDQ 的设备手册对控制和反馈接口进行了介绍。

使用增量编码器进行计数 (S7-1500)
借助增量编码器，可以通过 TM Timer DIDQ 的几个通道进行简单计数任务。计数是指对事

件进行记录和统计。被组态为计数器的通道每次会采集两个增量信号，并会相应地对其进行

评估。 

计数方向

工艺模块可通过增量编码器进行向上计数和向下计数。可以反转计数方向以适应过程。

计数限值    
计数限值定义了使用的计数器值范围。 
小计数器值为 -2147483648 (-231)。 大计数器值为 2147483647 (231-1)。相应计数器连

续计数。发生上溢时，计数器会跳转到每种情况下的另一个计数限值并继续计数。
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计数器值不会受到用户程序的影响。

参数分配

要对某个增量编码器使用一个计数器，可以结合使用各个通道组的两个数字量输入。为此，

在相应组的通道参数中选择组态“增量编码器（A、B 相移）”(Incremental encoder (A, B 
phase-shifted))。

说明

TM Timer DIDQ 16x24V 的计数器

TM Timer DIDQ 16x24V 的可用计数器数目取决于通道组态。要使用 4 个计数器，必须在通

道组态中选择使用 8 个输入。如果选择使用 3 个输入，则可使用 1 个计数器。其它通道组

态不允许使用任何计数器。

计数器值反馈

在 TEC_IN 值 (DIm) 的反馈接口中显示当前计数器值。DIm 对应于每种情况下两个同组数字

量输入的第一个输入。对于第二个数字量输入，在值 TEC_IN (DIm+1) 中返回“0”。

通过脉冲编码器进行计数 (S7-1500)
借助脉冲编码器，可以通过 TM Timer DIDQ 的几个通道进行简单计数任务。计数是指对事

件进行记录和统计。被组态为计数器的通道每次会采集一个脉冲信号，并会相应地对其进行

评估。 

计数方向

工艺模块可通过脉冲编码器进行向上计数和向下计数。 

计数限值    
计数限值定义了使用的计数器值范围。 
小计数器值为 -2147483648 (-231)。 大计数器值为 2147483647 (231-1)。相应计数器连

续计数。发生上溢时，计数器会跳转到每种情况下的另一个计数限值并继续计数。

计数器值不会受到用户程序的影响。
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参数分配

要对某个脉冲编码器使用一个计数器，请在相应组的通道参数中选择组态“单独使用输

入”(Use inputs individually) 或“单独使用输入/输出”(Use input/output individually)。可将某

个组的第一个数字量输入组态为计数器。

说明

TM Timer DIDQ 16x24V 的计数器

TM Timer DIDQ 16x24V 的可用计数器数目取决于通道组态。要使用 4 个计数器，必须在通

道组态中选择使用 8 个输入。如果选择使用 3 个输入，则可使用 1 个计数器。其它通道组

态不允许使用任何计数器。

计数器值反馈

在 TEC_IN 值 (DIm) 的反馈接口中显示当前计数器值。DIm 对应于相应的数字量输入。

24 V 计数信号 (S7-1500)

24 V 增量编码器的计数信号

24 V 增量编码器会向工艺模块返回 24 V 信号 A 和 B。信号 A 和 B 是通过将相位移位 90° 得
到的。 
下图显示了 24 V 增量编码器的信号时间曲线示例：

工艺模块通过评估信号 A 和 B 的沿序列检测计数方向。可指定计数方向的反转。

信号评估

将评估四次增量编码器的两个相移信号。通过四重评估，对信号 A 和信号 B 的上升沿与下

降沿进行了评估。 
向上生成计数脉冲还是向下生成计数脉冲由一个信号的边沿方向和另一个信号的电平共同决

定。

下图所示为 24 V 计数信号的四重评估示例：
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24 V 脉冲编码器的计数信号

编码器（例如接近开关 (BERO) 或光栅）仅返回一个连接至计数器数字量输入的计数信号。

可以对信号的上升沿或下降沿进行计数。

等时模式 (S7-1500)
TM Timer DIDQ 支持系统功能“等时同步模式”。此系统功能允许以定义的系统周期采集计

数器值。

在等时同步模式中，用户程序的周期、输入和输出数据的传输以及在模块中的处理都将相互

同步。 

数据处理   
在当前总线循环中通过控制接口传送至模块的数据将在模块的内部循环中处理时生效。计数

器值和状态位在 Ti 时间内被检测到，并用于反馈接口，以便在当前总线循环中进行检索。

更多信息

有关等时同步模式的详细信息，请参见：

• 《等时同步模式》功能手册可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109755401) 中下载。

• 功能手册《使用 STEP 7 组态 PROFINET》，可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/49948856) 中下载。
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1.1.1.4 计数的基础知识（数字量模块） (S7-1500)

应用概述 (S7-1500)

简介   
通过组态软件，组态数字量模块并进行参数分配。

通过具有控制和反馈接口的用户程序来控制和监视模块的功能。

系统环境

相应模块可以在下列系统环境中使用：

应用 所需组件 组态软件 在用户程序中

S7-1500 CPU 或 ET 200SP 
CPU 的集中式操作

• S7-1500 自动化系统或 
ET 200SP CPU

• 数字量模块

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组

态和参数设置

直接在 I/O 数据中访问数字

量模块的控制与反馈接口

S7-1500 CPU 的分布式操

作

• S7-1500 自动化系统

• ET 200 分布式 I/O 系统

• 数字量模块

使用 S7-300/400 CPU 进
行分布式操作

• S7-300/400 自动化系

统

• ET 200 分布式 I/O 系统

• 数字量模块

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组

态和参数设置

STEP 7:
使用硬件配置 (ET 200SP) 
或 GSD 文件 (ET 200MP) 
进行设备组态和参数设置

第三方系统中的分布式运

行

• 第三方自动化系统

• ET 200 分布式 I/O 系统

• 数字量模块

第三方组态软件：

使用 GSD 文件进行设备配

置和参数设置

说明

有关控制与反馈接口的说明，请参见数字量模块的设备手册。
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用脉冲编码器计数 (S7-1500)
计数是指对事件数量进行检测和求和。模块的计数器能够记录并评估脉冲信号。可以使用编

码器或脉冲信号或通过组态指定计数方向。 
可使用反馈位在定义的计数器值处切换数字量输出模块的数字量输出。

可使用下述功能组态计数器的特性。

计数器限值    
计数器限值用于定义使用的计数器值范围。计数器限值可以组态，并且可在运行期间通过用

户程序进行修改。有关可组态的 大和 小计数器限值的信息，请参见模块的设备手册。

可组态超出计数器限值后终止还是继续计数过程（自动门停止）。

起始值   
可在计数器限值内组态起始值。运行期间可以通过用户程序修改起始值。 

门控制      
硬件门和软件门的开关决定了执行计数信号记录的时间段。

通过数字量模块的数字量输入，在外部对硬件门进行控制。可通过参数分配启用硬件门。通

过用户程序控制软件门。有关控制与反馈接口的说明，请参见数字量模块的设备手册。

计数限值处的特性 (S7-1500)

超出计数限值   
当前计数器值等于计数上限且接收到另一个向上计数脉冲时，超出计数上限。当前计数器值

等于计数器下限且接收到另一个向下计数脉冲时，超出计数器下限。

对于数字量模块 ET 200SP 和 ET 200AL，超出限值时，将置位反馈接口中的相应事件位。可

以使用相应的控制位复位事件位：

超出计数限值 事件位 复位位

计数上限 EVENT_OFLW RES_EVENT_OFLW
计数下限 EVENT_UFLW RES_EVENT_UFLW
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说明

有关控制与反馈接口的说明，请参见数字量模块的设备手册。

可以配置是否在超出计数限值后继续根据其他计数器限值计数。

说明

计数上限以及起始值定义了计数器的值范围：

计数器的值范围 = (上限 – 起始值) + 1

示例

下图显示了出现上溢并将计数器设置为相反的计数限值后终止计数的示例：

时间门停止门启动

计数下限

起始值

计数器值

计数上限

下图显示了在出现上溢现象并将计数器设置为相反的计数限值之后继续计数过程的示例：

门控制 (S7-1500)
许多应用要求根据其它事件启动或停止计数过程。在这种情况下，使用门功能启动和停止计

数。    
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数字量模块的每个计数通道中都两个门。以下门定义生成的内部门：

• 软件门

• 硬件门

说明

硬件门对所有数字量模块均不适用于。

软件门 (S7-1500)
通过 SW_GATE 控制位打开和关闭通道的软件门。   

说明

有关控制与反馈接口的说明，请参见数字量模块的设备手册。

硬件门 (S7-1500)
软件门是可选的。通过相应数字量输入上的信号打开和关闭硬件门。   

说明

可组态输入延时会延迟数字量输入的控制信号。

通过相应的 STS_DIm 反馈位指示 DIm 数字量输入的状态。有关控制与反馈接口的说明，请

参见数字量模块的设备手册。

打开和关闭硬件门

下图显示了通过一个数字量输入进行的硬件门打开和关闭的示例： 

置位数字量输入后，将打开硬件门并对计数脉冲进行计数。复位数字量输入后，硬件门将关

闭。计数器值保持恒定并忽略任何其它计数脉冲。
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内部门 (S7-1500)

内部门 
软件门打开且硬件门打开或尚未组态时，内部门打开。内部门的状态由 STS_GATE 反馈位指

示。有关控制与反馈接口的说明，请参见数字量模块的设备手册。

如果内部门打开，则启动计数。如果内部门关闭，则忽略所有其它计数脉冲并停止计数。 
如果要仅使用硬件门控制计数过程，则必须打开软件门。如果没有组态硬件门，则会将硬件

门视为始终打开。在这种情况下，只使用软件门打开和关闭内部门。

硬件门 软件门 内部门

打开/未组态 打开 打开

打开/未组态 关闭 关闭

关闭 打开 关闭

关闭 关闭 关闭

超出计数限值时，内部门也可自动关闭。然后必须关闭软件门或硬件门，并重新打开以继续

计数。

通过硬件门计数一次 (S7-1500)

使用硬件门进行一次计数

以下部分介绍通过硬件门 (HW_Gate) 进行一次性计数。

超出计数上限时，计数过程停止。计数器值跳转到计数下限 (= 0)。
使用硬件门计数时，必须将软件门 (SW_Gate) 和硬件门置位（“与”运算）。进行一次计数

后，软件门必须置位，并通过硬件门控制，也就是说，当达到限值时，计数器会停止计数，

仅当硬件门复位并再次置位时，计数器才会重新启动。

达到计数上限前，如果“SW_Gate”控制位或硬件门复位，则计数器会停止计数。

下图举例说明了通过硬件门计数的原理。
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图 1-1 原理：使用硬件门计数

比较值 (S7-1500)
根据不同模块，每个通道可定义 多两个比较值，独立于用户程序对通道的通道的反馈位进

行控制。

存在两个比较值时，比较值 1 必须大于比较值 0。这些比较值可组态，在运行过程中可通过

用户程序进行和更改。 
比较值将与当前计数器值进行比较。如果计数器值符合所组态的比较条件，则置位相应的 
STS_DQ 反馈位。

用户可通过相应的反馈位，切换数字量输出模块的数字量输出。根据以下比较事件，设置相

应的 STS_DQ 反馈位。有关可组态的比较事件，请参见该数字量模块的设备手册。

在比较值和计数器上限之间设置

以下情况下，相应的 STS_DQ 反馈位将置 1： 
比较值 <= 计数器值 <= 计数器上限
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在比较值和计数器下限之间设置

以下情况下，相应的 STS_DQ 反馈位将置 1：
计数器下限 <= 计数器值 <= 比较值 

在比较值 0 和比较值 1 之间置位

以下情况下，相应的 STS_DQ 反馈位将置 1：
比较值 0 <= 计数器值 <= 比较值 1
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不在比较值 0 和 1 之间设置

以下情况下，相应的 STS_DQ 反馈位将置 1：
比较值 0 <= 计数器值 <= 比较值 1

中断  (S7-1500)

硬件中断     
模块可以在特定事件操作过程中通过 CPU 触发硬件中断。通过参数分配启用过程中断。有

关哪些事件能够在运行期间触发硬件中断的信息，请参见模块的设备手册。

说明

所有模块的计数硬件中断均不可用。
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24 V 计数信号 (S7-1500)

24 V 脉冲编码器计数信号

例如启动器 (BERO) 或光栅这样的编码器将返回一个连接至计数器端子的计数信号。对于某

些模块，您可以通过 DI 功能的参数分配来更改计数方向。

下图显示了带方向信号的 24 V 脉冲编码器的信号时间曲线，以及所生成的计数脉冲的示例：

说明

方向检测信号不适用于所有数字量模块。

等时模式 (S7-1500)
数字量模块支持系统功能“等时同步模式”。此系统功能允许以定义的系统周期采集计数器

值。

在等时同步模式中，用户程序的周期、输入和输出数据的传输以及在模块中的处理都将相互

同步。 

数据处理   
在当前总线循环中通过控制接口传送至模块的数据将在模块的内部循环中处理时生效。计数

器值和状态位在 Ti 时间内被检测到，并用于反馈接口，以便在当前总线循环中进行检索。

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

84 编程和操作手册, 11/2022



更多信息

有关等时同步模式的详细信息，请参见：

• 《等时同步模式》功能手册可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109755401) 中下载。

• 功能手册《使用 STEP 7 组态 PROFINET》，可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/49948856) 中下载。

使用通过数字量输入进行的方向设置计数一次 (S7-1500)

使用通过数字量输入进行的方向设置计数一次

以下部分介绍了通过数字量输入进行的方向设置。

“数字量输入”计数方向是通过参数设置的。这意味着计数方向是通过“伙伴数字量输入”

指定的。 
计数方向：

• “0”加计数

• “1”减计数

开始命令决定了启动计数器时的行为：

• 计数过程从当前计数值开始。

• 计数过程以通过参数/命令接口指定的起始值开始。

下图举例说明了通过数字量输入进行的方向设置进行计数的原理。

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 85

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109755401
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109755401
https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/49948856
https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/49948856


图 1-2 原理：通过方向指定计数

1.1.1.5 计数的基础知识 (SIMATIC Drive Controller) (S7-1500)

应用概述 (S7-1500)

简介   
可使用 STEP 7 组态软件组态 SIMATIC Drive Controller 的 X142 工艺 I/O 并分配其参数。将

通过 IO 数据中 X142 工艺 I/O 的反馈接口评估事件计数器和周期持续时间测量。

说明

有关控制和反馈接口的说明，请参见 SIMATIC Drive Controller 系统手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109766665)。
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系统环境 
SIMATIC Drive Controller 可以在下列系统环境中使用：

应用情况 所需组件 组态软件 在用户程序中

使用 SIMATIC Drive 
Controller 的基于驱动的

自动化解决方案

• SIMATIC Drive 
Controller1

• SINAMICS S120 驱动组

件（电源装置...）

STEP 71 和 SINAMICS 
S120 Startdrive 
(TIA Portal)：
设备组态和参数设置 
(页 218)

直接访问 X142 工艺 I/O 的
控制和反馈接口

1 X142 工艺 I/O 需要使用该软件

事件计数器 (S7-1500)
多可将 X142 工艺 I/O 的 8 个通道用于计数任务。

如果使用事件计数器（16 位值），可通过反馈接口测量每个应用周期的上升沿数量。

事件计数器属于环形计数器。

• 不会显示事件计数器溢出。

• 准确值必须通过差值计算。

计数方向

计数始终以正向进行。

周期持续时间测量 (S7-1500)
多可将 X142 工艺 I/O 的 8 个通道用于周期持续时间测量。

进行周期持续时间测量时（32 位值），通过反馈接口测量应用周期中 后两个传入的上升

沿之间的 41.67 ns 增量数。

周期持续时间 = 41.67 ns x 增量数

等时同步模式 (S7-1500)
事件/周期持续时间测量需要等时同步操作。

更多信息，请参见 SIMATIC Drive Controller 系统手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109766665)。
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1.1.2 使用工艺对象 High_Speed_Counter (S7-1500)

1.1.2.1 约定 (S7-1500)
工艺模块：在本文档中，我们使用术语“工艺模块”表示紧凑型 CPU 的工艺元件以及工艺

模块 TM Count  和 TM PosInput 。

1.1.2.2 High_Speed_Counter 工艺对象 (S7-1500)
STEP 7 (TIA Portal) 支持通过“工艺对象”(Technology objects) 功能，对以下工艺模块的计数

和测量功能进行组态、调试和诊断：     
• 在 STEP 7（TIA 门户）中使用计数功能和测量功能的设置来组态 High_Speed_Counter 工

艺对象。

• 相应的 High_Speed_Counter 指令在用户程序中编写。该指令提供工艺模块的控制和反馈

接口。

High_Speed_Counter 工艺对象与 High_Speed_Counter 指令的背景数据块相对应。计数和

测量功能的组态保存在工艺对象中。工艺对象位于文件夹“PLC > 工艺对象”(PLC > Technology 
objects) 中。 
High_Speed_Counter 工艺对象可用于 S7-1500 和 ET 200SP 这两个系统的工艺模块。

工作模式

为使用工艺对象分配工艺模块参数，请在工艺模块的硬件配置中指定操作模式 (页 145)“使用

‘计数和测量’工艺对象操作”。已预设此项选择。

1.1.2.3 组态步骤概述 (S7-1500)

简介

以下概述说明了使用 High_Speed_Counter 工艺对象组态工艺模块计数和测量功能的基本步

骤。

要求（TM Count 和 TM PosInput）
必须先在 STEP 7 (TIA Portal) 中创建包含 S7-1500 CPU 或 ET 200SP CPU 的项目，然后才能

使用 High_Speed_Counter 工艺对象。
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要求（紧凑型 CPU）

要使用 High_Speed_Counter 工艺对象，必须先在 STEP 7  (TIA Portal) 中创建具有紧凑型 CPU 
S7‑1500 的项目。

步骤

请按如下建议的顺序操作：

步骤 说明

1 组态工艺模块 (页 140)
2 添加工艺对象 (页 89) 
3 根据您的应用组态工艺对象 (页 90)
4 在用户程序中调用指令 (页 112) 
5 加载到 CPU 
6 调试工艺对象 (页 113) 
7 工艺对象的诊断 (页 114) 

1.1.2.4 添加工艺对象 (S7-1500)

在项目导航中添加工艺对象

添加工艺对象时，会为该工艺对象的指令创建一个背景 DB。工艺对象的组态存储在该背景

数据块中。 

要求（TM Count 和 TM PosInput）
已创建具有 CPU S7‑1500 的项目。

要求（紧凑型 CPU）

已创建具有紧凑型 CPU S7‑1500 的项目。

操作步骤

要添加工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。
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3. 双击“添加新对象”(Add new object)。
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

4. 选择工艺“计数、测量、凸轮”(Counting, measurement, cams)。
5. 选择“High_Speed_Counter”对象。

6. 在“名称”(Name) 文本框中输入该工艺对象的专用名称。

7. 如果要为该工艺对象添加用户信息，请单击“附加信息”(Additional information)。
8. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

新工艺对象已创建，并存储在项目树的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中。

  对象 说明

① 组态 (页 90) 在组态对话框中：

• 分配工艺模块和通道

• 计数和测量功能的工艺对象参数设置

更改工艺对象的组态时，必须将工艺对象和硬件组态下载到 CPU 
中。

② 调试 (页 113) 工艺对象的调试和功能测试：

仿真 High_Speed_Counter 指令的参数并监视效果

③ 诊断 (页 114) 监视计数功能和测量功能

1.1.2.5 组态 High_Speed_Counter (S7-1500)

使用组态对话框 (S7-1500)
在组态窗口中，组态工艺对象的属性。要打开工艺对象的组态窗口，请按以下步骤操作：   
1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开该工艺对象。

3. 双击“组态”(Configuration) 对象。
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组态分为以下几类：

• 基本参数

基本参数包括工艺模块的选择和要为其组态工艺对象的计数通道的编号。

• 扩展参数

扩展参数包括用于调整计数和测量功能以及用于设置数字量输入和输出特性的参数。
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组态窗口图标

组态的区域导航中的图标显示有关组态情况的详细信息：

组态包含默认值且已完成。

组态仅包含默认值。使用这些默认值即可使用工艺对象，无需另做更改。

组态包含用户设置的值或自动调整的值且已完成

组态的所有文本框均包含有效值，且至少有一个默认值被更改。

组态未完成或不正确

至少一个文本框或下拉列表包含无效值。相应字段或下拉列表以红色背景显示。单击弹出错误消息可找

出错误原因。

基本参数 (S7-1500)
可以在“基本参数”下建立 High_Speed_Counter 工艺对象与工艺模块之间的连接。     

模块（TM Count 和 TM PosInput）
在随后出现的对话框中选择工艺模块。S7-1500 CPU 或 ET 200SP CPU 下所有组态为与“计

数和测量”工艺对象搭配使用的工艺模块（集中式或分布式）均可供选择。 
选择工艺模块后，可单击“设备组态”(Device configuration) 按钮，打开与工艺模块关联的

设备组态。

使用工艺对象所需的工艺模块参数设置位于该工艺对象的“扩展参数”中。

模块（紧凑型 CPU）

可在随后的对话框中为紧凑型 CPU 选择高速计数器。可从“计数和测量”中选择任何已启

用并已组态的高速计数器，与工艺对象配合使用。 
选择高速计数器后，可单击“设备组态”(Device configuration) 按钮，打开与紧凑型 CPU 关
联的设备组态。

使用工艺对象所需的高速计数器参数设置在工艺对象的“扩展参数”中进行。
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通道

对于有多个计数通道的工艺模块，还可选择对 High_Speed_Counter 工艺对象有效的计数通

道的编号。

说明

每个通道只能分配给一个工艺对象。将不再可选择已分配给工艺对象的通道。

参数值同步

将通道分配给工艺对象后，如果模块的属性对话框中的参数值与工艺对象中的参数值不一致，

则会显示一个相应的查询按钮。如果单击此按钮，属性对话框中的参数值将被 STEP 7 (TIA 
Portal) 的属性对话框中的参数值覆盖。工艺对象的当前参数值显示在属性对话框中（只读）。

说明

如果更改工艺对象的参数值，则相应参数值也将被覆盖，并且不会在硬件配置的属性对话框

中显示提示信息。在硬件配置中完成所有更改后，下次在 CPU 中载入项目时，会显示一个

提示，询问 CPU 是否应进入 STOP 模式。

计数器输入 (High_Speed_Counter) (S7-1500)

信号类型

可以从以下信号类型 (页 64)中选择：

符号 信号类型 含义 其它选项特定的参数

增量编码器（A、B 相移）已连接带有 A 和 B 相移信号的增量编码

器。

• 信号评估

• 反转方向

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

增量编码器（A、B、N） 已连接带有 A 和 B 相移信号以及零信号 N 
的增量编码器。

• 信号评估

• 反转方向

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

• 对信号 N 的响应

• 同步频率

• Capture 功能的频率
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符号 信号类型 含义 其它选项特定的参数

脉冲 (A) 和方向 (B) 已连接带有方向信号（信号 B）的脉冲编

码器（信号 A）。

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

脉冲 (A) 已连接不带方向信号的脉冲编码器（信

号 A）。可以通过控制接口 (页 203)指定

计数方向。

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

向上计数 (A)，向下计数 
(B)
 

已连接向上计数（信号 A）和向下计数

（信号 B）的信号。

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

反转方向

可以反转计数方向以适应过程。

针对以下信号类型，方向反转功能可组态并处于激活状态：

• 增量编码器（A、B 相移）

• 增量编码器（A、B、N）

信号评估   
通过组态信号评估 (页 68)，可以指定对哪些信号沿进行计数。

可以选择下列选项：

符号 信号评估 含义

单重 (页 68) 
（默认）

在信号 B 处于低电平期间评估信号 A 的沿。

双重 (页 69) 评估信号 A 的每种沿。

四重 (页 69) 评估信号 A 和信号 B 的每种沿。
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可使用以下信号类型分配参数：

• 增量编码器（A、B 相移）

• 增量编码器（A、B、N）

滤波频率           
通过组态滤波频率，可以抑制计数输入 A、B 和 N 处的干扰。 
选定的滤波频率以介于约 40:60 与 60:40 之间的脉冲/中断比为基础。这将生成特定的 短

脉冲/中断时间。将抑制宽度短于 短脉冲时间/中断时间的信号变化。

可以选择下列滤波器频率：

滤波频率 短脉冲时间/中断时间

100 Hz 4.0 ms
200 Hz 2.0 ms
500 Hz 800 µs
1 kHz 400 µs
2 kHz 200 µs
5 kHz 80 µs
10 kHz 40 µs
20 kHz 20 µs
50 kHz 8.0  µs
100 kHz（针对紧凑型 CPU 预设） 4.0  µs
200 kHz**（针对 TM Count 预设） 2.0  µs
500 kHz* 0.8  µs
1 MHz* （TM PosInput 的默认值） 0.4  µs

* 仅适用于 TM PosInput
** * 仅适用于 TM Count 和 TM PosInput

传感器类型  (TM Count)
通过组态传感器类型，可以为 TM Count 指定计数器输入的切换方式。
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可以选择下列选项：

传感器类型 含义

源型输出

（默认）

编码器/传感器将输入 A、B 和 N 切换为 24VDC。

漏型输出 编码器/传感器将输入 A、B 和 N 切换为 M。

推挽（漏型和源型输出） 编码器/传感器将输入 A、B 和 N 交替切换为 M 和 
24VDC。

使用增量编码器时通常选择“推挽”类型的传感器。使用光栅、接近开关等 2 线制传感器时，

需要选择相应的接线，即“源型输出”或“漏型输出”。

要确定您的增量编码器是否为推挽编码器，可查看编码器的数据表。

说明

如果使用推挽编码器且组态的传感器类型为“推挽（漏型和源型输出）”，则可以监视编码

器信号以判断是否断线。

传感器类型（紧凑型 CPU）

“源型输出”传感器类型针对 Compact CPU 设置且不能更改。编码器/传感器将输入 A、B 和 N 
切换为 24V DC。
在紧凑型 CPU 中，可对源型输出编码器和推挽编码器进行操作。有关传感器类型的更多信息，

请参见编码器数据表。

接口标准 (TM PosInput)
使用该参数为 TM PosInput 指定编码器输出对称 (RS422) 信号还是非对称 (TTL) 信号。

可以选择下列选项：

接口标准 含义

RS422，
对称（默认）

编码器输出符合 RS422 标准 (页 66)的对称信号。

TTL (5 V)，不对称 编码器输出符合 TTL 标准 (页 64)的非对称 5 V 信号。
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说明

RS422 标准提供的抗干扰度高于 TTL 标准。如果您的增量编码器或脉冲编码器同时支持 
RS422 标准和 TTL 标准，建议您使用 RS422 标准。

对信号 N 的响应

此参数用于指定出现信号 N 时触发哪种响应。

可以选择下列选项：

选项 含义

对信号 N 无响应

（默认）

计数器不受信号 N 的影响。

在信号 N 处同步 (页 39) 计数器在信号 N 处设置为起始值。 
如果为数字量输入选择“在信号 N 处启用同步”功能，则同

步取决于数字量输入上的电平。

在信号 N 处捕获 (页 30) 计数器值存储在信号 N 的 Capture 值中。数字量输入的使用

和 N 信号的使用对于 Capture 功能不是互斥的。

工艺对象在输出参数 CapturedValue 中显示 Capture 值。

说明

只有在选择了信号类型“增量编码器（A、B、N）”(Incremental encoder (A, B, N))，才能选

择出现信号 N 时的响应。

说明

如果选择了“在信号 N 出现时同步”，则可以为数字量输入 (页 100)选择功能“在信号 N 处
启用同步”。

说明

对于版本为 V3.0 及更高版本的 High_Speed_Counter，以下内容适用：

只能在工作模式“将计数值作为参考”下选择“在信号 N 处捕获”(Capture at signal N)：
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同步频率

此参数用于定义以下事件的频率：

• 在信号 N 处同步

• 作为数字量输入功能的同步

可以选择下列选项：

选项 含义

一次

（默认）

仅在第一个信号 N 出现或数字量输入的第一个组态沿出现时设

置计数器。

周期性 信号 N 或数字量输入的组态沿每次出现时都设置计数器。

Capture 功能的频率

此参数用于定义以下功能的 Capture 事件的频率：

• 在信号 N 处 Capture 
• 作为数字量输入功能的 Capture
可以选择下列选项：

选项 含义

一次 在相应数字量输入的第一个组态信号沿处或 N 信号的第一个上

升沿处，将当前计数器值作为 Capture 值进行保存。

周期性

（默认）

在相应数字量输入的各组态信号沿处或 N 信号的各上升沿处，

将当前计数器值作为 Capture 值进行保存。

说明

对于版本为 V3.2 及更高版本的 High_Speed_Counter，此参数可用。
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计数器特性 (S7-1500)

计数限值和起始值 (S7-1500)

计数上限   
通过设置计数上限来限制计数范围。 可输入一个 大为 2147483647 (231-1) 的值。 必须输

入一个大于计数下限的值。

默认设置为“2147483647”。

计数下限

通过设置计数下限来限制计数范围。 可输入一个 小为 -2147483648 (-231) 的值。 必须输

入一个小于计数上限的值。

默认设置为“-2147483648”。

起始值   
通过组态起始值，指定计数开始时的值以及在发生指定的事件时继续计数用的值。 必须输

入一个介于计数限值之间或等于计数限值的值。

默认设置为“0”。

附加信息

有关详细信息，请参见计数限值处的特性 (页 25)和门启动时的计数器特性 (页 29)。
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达到限值和门启动时的计数器特性 (S7-1500)

对超出计数限值的响应

可为超出计数限值 (页 25)组态以下特性：

响应 含义

停止计数 如果超出计数限值，则停止计数并关闭内部

门。 要重新开始计数，还必须关闭并重新打

开软件/硬件门。

继续计数

（默认）

根据其它参数分配，以起始值或相反的计数

限值继续计数。

超出计数限值时重置

超出计数限值时，可将计数器重置为以下值：

重置值 含义

为起始值 将计数器值设置为起始值。

为相反的计数限值

（默认）

将计数器值设置为相反的计数限值。

对门启动的响应

可设置以下对门启动的响应 (页 29)：

响应 含义

设为起始值 门打开时，将计数器值设置为起始值。

以当前值继续

（默认）

门打开时，使用上次的计数器值继续计数。

DI 的特性 (High_Speed_Counter) (S7-1500)

设置 DI 的功能             
通过组态数字量输入，指定切换时数字量输入触发哪些功能。
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可以选择下列选项：

数字量输入的功能 含义 其它选项特定的参数

门启动/停止（电平触发） 相应数字量输入上的电平打开或关闭硬件门 
(页 28)。

• 输入延时

• 选择电平

门启动（沿触发） 相应数字量输入上出现组态沿时打开硬件门 
(页 28)。

• 输入延时

• 边沿选择

门停止（沿触发） 相应数字量输入上出现组态沿时关闭硬件门 
(页 28)。

• 输入延时

• 边沿选择

同步 (页 35) 相应数字量输入上出现组态沿时将计数器设置

为起始值。

工艺对象指示是否在输出参数 SyncStatus 处
进行了同步。

• 输入延时

• 边沿选择

• 同步频率

在信号 N 处启用同步 相应数字量输入上出现有效电平时，将启用在

信号 N 处同步计数器 (页 39)功能。

• 输入延时

• 选择电平

Capture 在相应数字量输入的已组态信号沿处将当前计

数器值作为 (页 30) Capture 值进行保存。数字

量输入的使用和 N 信号的使用对于 Capture 功
能不是互斥的。

工艺对象在输出参数 CapturedValue 中显示 
Capture 值。

• 输入延时

• 边沿选择

• Capture 功能的频率

• Capture 后的计数器值特性

无功能的数字量输入 没有为相应的数字量输入分配任何工艺功能。

可通过工艺对象的相应静态变量读取数字量输

入的信号状态：

• UserStatusFlags.StatusDI0
• UserStatusFlags.StatusDI1
• UserStatusFlags.StatusDI2

• 输入延时

说明

除“无功能的数字量输入”外，其它每个功能都只能针对各个计数器使用一次，并且当相关

功能已用于某一数字量输入时，对其它输入不再可用。

说明

对于版本为 V3.0 及更高版本的 High_Speed_Counter，以下内容适用：

只能在工作模式“将计数值作为参考”下选择“Capture”功能。
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输入延时（TM Count 和 TM PosInput）
此参数用于抑制数字量输入中的信号干扰。仅在信号保持稳定的时间大于所配置的输入延时

时间时，才能检测到该更改。

可以从以下输入延时中进行选择：

• 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms （默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。

说明

在“DI0 特性”(Behavior of DI0) 下一并组态所有数字量输入的输入延时。输入延时还显示在

“DI1 特性”(Behavior of DI1) 下，对于 TM Count 也显示在“DI2 特性”(Behavior of DI2) 下。

输入延时（紧凑型 CPU）

此参数用于抑制 DIn 信号的数字量输入中的干扰。仅在信号保持稳定的时间大于所配置的输

入延时时间时，才能检测到该更改。

可在设备组态的巡视窗口中，在“属性 > DI 16/DQ 16 > 输入 > 通道 n”(Properties > DI 16/
DQ 16 > Inputs > Channel n) 下组态紧凑型 CPU 数字量输入的输入延时。

可以从以下输入延时中进行选择：

• 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms
• 0.4 ms
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• 1.6 ms
• 3.2 ms （默认值）

• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。

选择电平

此参数用于指定激活数字量输入的电平。 
可以选择下列选项：

电平 含义

高电平激活 (Active with high 
level)
（默认值）

相应数字量输入在置位时激活。

低电平激活 (Active with low 
level)

相应数字量输入在未置位时激活。

可为数字量输入的以下功能设置此参数：

• 门启动/停止（电平触发）

• 在信号 N 处启用同步

边沿选择

此参数用于指定触发组态功能的数字量输入的边沿类型。

根据所选功能的不同，可能有以下选项可供选择：

• 在上升沿（默认）

• 在下降沿

• 在上升沿和下降沿

可为数字量输入的以下功能设置此参数：

• 门启动（沿触发）

• 门停止（沿触发）
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• 同步

• Capture

说明

只能为“Capture”功能组态“在上升沿和下降沿”(At rising and falling edge)。

同步频率

此参数用于定义以下事件的频率：

• 在信号 N 处同步

• 作为数字量输入功能的同步

可以选择下列选项：

选项 含义

一次

（默认）

仅在第一个信号 N 出现或数字量输入的第一个组态沿出现时设

置计数器。

周期性 信号 N 或数字量输入的组态沿每次出现时都设置计数器。

Capture 功能的频率

此参数用于定义以下功能的 Capture 事件的频率：

• 在信号 N 处 Capture 
• 作为数字量输入功能的 Capture
可以选择下列选项：

选项 含义

一次 在相应数字量输入的第一个组态信号沿处或 N 信号的第一个上

升沿处，将当前计数器值作为 Capture 值进行保存。

周期性

（默认）

在相应数字量输入的各组态信号沿处或 N 信号的各上升沿处，

将当前计数器值作为 Capture 值进行保存。

说明

对于版本为 V3.2 及更高版本的 High_Speed_Counter，此参数可用。
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Capture 后的计数器值特性

捕获事件 (页 30)后，可以组态计数器的下列特性：

响应 含义

继续计数 (Continue counting)
（默认）

将当前计数器值另存为 Capture 值后，计数不受影响并

继续进行。

设为起始值并继续计数 (Set to 
start value and continue 
counting)

将当前计数器值另存为 Capture 值后，用起始值继续计

数。

DQ 的特性 (High_Speed_Counter) (S7-1500)

操作模式（High_Speed_Counter V3.0 或更高版本）

操作模式可用于确定支持比较功能的值。

操作模式 含义

将计数值用作参考

（默认）

比较事件的比较功能和硬件中断与计数器值配合使用。

该功能对应于版本低于 V3.0 的  High_Speed_Counter 功
能。

将测量值用作参考 比较功能和比较事件的硬件中断与测量值配合使用。

说明

在“DQ0 特性”(Behavior of DQ0) 下一并组态两个数字量输出的操作模式。该操作模式同时显

示在“DQ1 特性”(Behavior of DQ1) 下。

设置输出           
通过数字量输出的参数分配，可以指定数字量输出的切换条件。
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可以选择下列选项：

操作模式“将计数值用作参考”

下的数字量输出的功能 (页 43)
含义 其它选项特定的参数

比较值和上限之间

（默认）

如果比较值 <= 计数器值 <= 计数上限，

则相应的数字量输出激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

在比较值和下限之间 如果：

计数下限 <= 计数器值 <= 比较值，则激活相

应的数字量输出

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

比较值 0 和 1 之间 如果比较值 0 <= 计数器值 <= 比较值 1，
则数字量输出 DQ1 激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

在比较值持续一个脉宽时间 计数器值达到比较值时，相应数字量输出会

在组态的时间内以及在计数方向上处于激活

状态。

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 脉冲持续时间

• 滞后（采用增量的形式）

在 CPU 发出置位命令后，达到比

较值之前

从 CPU 发出置位命令时，相应数字量输出激

活，直到计数器值等于比较值为止。

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 滞后（采用增量的形式）

由用户程序使用 CPU 可通过控制接口 (页 42)切换相应数字量

输出。

—

说明

紧凑型 CPU 计数器的 DQ0
使用紧凑型 CPU 时，可以通过反馈接口使用相应的数字量输出 DQ0，但此时 DQ0 不能作为

物理输出。

说明

只有为数字量输出 DQ0 选择了“由用户程序使用”(Use by user program) 功能，才能为数字

量输出 DQ1 选择“比较值 0 和 1 之间”(Between comparison value 0 and 1) 功能。
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说明

“在比较值持续一个脉宽时间”和“从 CPU 置位命令之后，达到比较值之前”功能只在计数

脉冲达到比较值时切换相关数字量输出。通过同步等操作设置计数器值时，数字量输出不会

切换。 

在操作模式“将测量值用作参

考”下的数字量输出的功能 
(页 51)

含义 其它选项特定的参数

测量值 >= 比较值

（默认）

如果测量值大于等于比较值，则相应数字量输

出处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

测量值 <= 比较值 如果测量值小于等于比较值，则相应数字量输

出处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

比较值 0 和 1 之间 如果比较值 0 <= 测量值 <= 比较值 1，
则数字量输出 DQ1 处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

不在比较值 0 和 1 之间 如果比较值 1 <= 测量值 <= 比较值 0，
则数字量输出 DQ1 处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

由用户程序使用 CPU 可通过控制接口 (页 42)切换相应数字量

输出。

—

说明

仅数字量输出 DQ1 并且仅当数字量输出 DQ0 选择“由用户程序使用”(Use by user program) 
功能时，才能选择功能“介于比较值 0 和 1 之间”(Between comparison value 0 and 1) 和“不

在比较值 0 和 1 之间”(Not between comparison value 0 and 1)。

比较值 0（TM Count 和 TM PosInput）
操作模式“将计数值用作参考”

通过比较值 (页 43)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ0 因所选比较事件而切换的计数器

值。

必须输入一个大于等于计数下限的整数 (DINT)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”

功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为“0”。
操作模式“将测量值用作参考”

通过比较值 (页 51)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ0 因所选比较事件而切换的测量值。
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必须输入一个浮点数 (REAL)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 
必须小于比较值 1。 小值为 -7.922816 x 1028。默认设置为“0.0”。比较值的单位取决于测

量变量。

比较值 0（紧凑型 CPU）

操作模式“将计数值用作参考”

通过比较值 (页 43)的参数分配，可以指定在所选比较事件的反馈接口中将 STS_DQ0 位置位

的计数器值。在紧凑型 CPU 中，数字量输出 DQ0 不能用作物理输出。

必须输入一个大于等于计数下限的整数 (DINT)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”

功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为“0”。
操作模式“将测量值用作参考”

通过比较值 (页 51)的参数分配，可以指定在所选比较事件的反馈接口中将 STS_DQ0 位置位

的测量值。在紧凑型 CPU 中，数字量输出 DQ0 不能用作物理输出。

必须输入一个浮点数 (REAL)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 
必须小于比较值 1。 小值为 -7.922816 x 1028。默认设置为“0.0”。比较值的单位取决于测

量变量。

比较值 1
操作模式“将计数值用作参考”

通过比较值 (页 43)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ1 因所选比较事件而切换的计数器

值。

必须输入一个小于等于计数上限的整数 (DINT)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”

功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为“10”。
操作模式“将测量值用作参考”

通过比较值 (页 51)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ1 因所选比较事件而切换的测量值。

必须输入一个浮点数 (REAL)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 
必须小于比较值 1。 大值为 7.922816 x 1028。默认设置为“10.0”。比较值的单位取决于测

量变量。

计数方向

使用此参数指定所选功能有效时的计数方向。
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可以选择下列选项：

计数方向 含义

在两个方向上

（默认）

各数字量输出的比较和切换与计数方向无关。

向上 只有计数器向上计数时，才会进行相应数字量输出的比较和

切换。

向下 只有计数器向下计数时，才会进行相应数字量输出的比较和

切换。

可为以下功能组态参数：

• 在比较值持续一个脉宽时间

• 在 CPU 发出置位命令后，达到比较值之前

脉冲持续时间

通过组态“在比较值持续一个脉宽时间”功能的脉冲宽度，可以指定相应数字量输出处于激

活状态的毫秒数。

如果输入“0”且计数器值与比较值相等，则数字量输出在下一个计数脉冲出现之前一直激活。

可输入一个介于 0.0 和 6553.5 之间的值。

默认设置为“500.0”，相当于 0.5 s 的脉冲持续时间。

滞后（采用增量的形式）   
通过组态滞后 (页 59)，可以定义比较值前后的范围。对于函数“介于比较值和计数器上限

之间”与“介于比较值和计数器下限之间”，还需要将该滞后值应用到计数器限值处。在滞

后范围内，数字量输出无法重新切换，直到计数器值超出该范围。

选择一个足够小的滞后值。如果滞后范围的起始值为所组态的比较值且超出整个计数值范围，

则无法确保比较值的正常运行。 
如果比较值如此接近计数器限值，以至于滞后范围将超出该计数器限值，则滞后范围在此时

结束。
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如果输入“0”，则禁用滞后。可输入一个介于 0 和 255 之间的值。默认设置为“0”。

说明

对于版本为 V3.0 及更高版本的 High_Speed_Counter，以下内容适用：

在“DQ0 特性”(Behavior of DQ0) 下一并组态两个数字量输出的滞后。该滞后还显示在“DQ1 特
性”(Behavior of DQ1) 下。

滞后只适用于操作模式“将计数值用作参考”。

指定测量值 (High_Speed_Counter) (S7-1500)

测量变量

此参数用来指定由工艺模块提供的测量变量 (页 54)。工艺对象在输出参数 MeasuredValue 
中显示测量值。

可以选择下列选项：

测量变量 含义 其它选项特定的参数

频率

（默认）

测量变量显示每秒的增量数。该值为浮点数 
(REAL)。单位为 Hz。
工艺对象在输出参数 MeasuredValue 中显示测量值。

• 更新时间

周期 测量变量即为两个增量间的平均周期。该值为整数 
(DINT)。单位为 s。
工艺对象在输出参数 MeasuredValue 中显示测量值。

• 更新时间

速度 测量变量是速度值。

有关速度测量示例，请参见“每单位增量

数”(Increments per unit) 参数的说明。

工艺对象在输出参数 MeasuredValue 中显示测量值。

• 更新时间

• 速度测量的时间基数

• 每单位增量数

更新时间

以毫秒组态更新时间 (页 54)，可指定两次测量值更新间的时间间隔。

更新时间和信号类型会影响测量的精度。如果更新时间至少为 100 ms，则可忽略信号类型

的影响。 
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如果更新时间小于 100 ms，可使用以下信号类型获取 大测量精度：

• 增量编码器（A、B 相移），采用信号评估“单重”

• 增量编码器（A、B、N），采用信号评估“单重”

• 脉冲 (A) 和方向 (B)
• 脉冲 (A)
对于其它信号类型，测量精度取决于使用的编码器和电缆。

如果输入“0”，则测量值可在每个模块内部周期更新一次。 多可输入三个小数位。允许介于 
0.0 到 25000.0 之间的值。默认设置为“10.0”。

速度测量的时间基数

该参数定义速度将返回的时间基数。

可以选择下列选项：

• 1 ms
• 10 ms
• 100 ms
• 1 s
• 60 s
默认设置为“60 s”。

每单位增量数

该参数定义每个相关单位由增量或绝对值编码器提供给速度测量的计数脉冲数。

计数脉冲数取决于组态的信号评估。可输入一个介于 1  和 65535 之间的值。

示例 1：
行程 1 米，编码器相应地传送 4000 个计数脉冲。应以每秒米数为单位测量速度。“信号评

估”组态为“双重”。

这种情况下，需指定以下参数： 
• 每单位增量数：8000 
• 速度测量的时基：1 s
示例 2：
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编码器每转传送 4096  个计数脉冲。应以每分钟转数为单位测量速度。“信号评估”(signal 
evaluation) 组态为“单重”(Single)。
这种情况下，需指定以下参数： 
• 每单位增量数：4096
• 速度测量的时基：60 s

1.1.2.6 编译 High_Speed_Counter (S7-1500)

High_Speed_Counter 指令 (S7-1500)

High_Speed_Counter
High_Speed_Counter 指令属于 High_Speed_Counter 工艺对象的一部分。该指令提供工艺

模块的控制和反馈接口。

因此，High_Speed_Counter 指令形成了用户程序与工艺模块之间的软件接口。为同步输入

和输出数据，该指令必须从用户程序中循环调用。

High_Speed_Counter 指令对 S7-1500 和 ET 200SP 的工艺模块均适用。可集中和分散使用

模块。在每种情况下该指令都适用于已分配给相关工艺对象的工艺模块的通道。

更多信息

AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 

在用户程序中调用指令 (S7-1500)
在循环或时间控制的程序中可对每个计数器调用一次 High_Speed_Counter  指令。不允许在

事件控制的中断程序中调用。   
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操作步骤

要在用户程序中调用指令，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

3. 双击用于循环程序执行的 OB。
该块将在工作区中打开。

4. 在“指令”(Instructions) 窗口中，打开“工艺”(Technology) 组和“计数、测量、凸
轮”(Counting, measurement, cams) 文件夹。
该文件夹中包含此指令。

5. 选择指令，并将其拖动到 OB 中。
“调用选项”(Call options) 对话框随之打开。

6. 从“名称”(Name) 列表中选择工艺对象或输入新工艺对象的名称。

7. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

如果工艺对象尚不存在，则会添加工艺对象。该指令已添加到 OB 中。已将工艺对象分配给

该指令的此调用。

说明

如果单击指令用户界面中的“组态”(Configuration)、“调试”(Commissioning) 或“诊

断”(Diagnostics) 按钮之一，则会打开相应的编辑器。

1.1.2.7 调试 High_Speed_Counter (S7-1500)

调试工艺对象 (S7-1500)
调试编辑器中块的图形显示画面可帮助您对工艺对象进行调试和功能测试。可以在 CPU/IM 在
线模式下更改 High_Speed_Counter 指令的特定参数并监视其效果。     

要求

• STEP 7（TIA 门户）和 CPU 之间已建立在线连接。

• CPU 处于 RUN 状态。

• 相应的 High_Speed_Counter 指令从用户程序中循环调用。

• 工艺对象的参数不会被用户程序覆盖。
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步骤

要打开工艺对象的调试编辑器以及对参数值更改进行仿真，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开 High_Speed_Counter 工艺对象。

3. 双击“调试”(Commissioning) 对象。
将显示用于调试 High_Speed_Counter 工艺对象的功能。

4. 在调试对话框中，单击“监控所有”(Monitor all) 按钮。
将加载并显示 High_Speed_Counter 工艺对象的参数（在线值）。

5. 如果要更改的参数含有文本框，请在其中输入一个新值。

6. 选中此参数的复选框。
新参数值随即生效，同时会对更改的影响进行仿真。

在线模式

在在线模式中，您可以通过修改以下参数来测试工艺对象功能：

• 新计数器值 (NewCountValue)
• 新计数上限 (NewUpperLimit)
• 新计数下限 (NewLowerLimit)
• 新比较值 0（NewReferenceValue0 或 NewReferenceValue0_M）

• 新比较值 1（NewReferenceValue1 或 NewReferenceValue1_M）

• 新起始值 (NewStartValue)
• 启动和停止计数器 (SwGate)
• 启用 Capture (CaptureEnable)
• 启用同步 (SyncEnable)
• 确认信号错误状态 (ErrorAck)
• 复位状态标志 (EventAck)

1.1.2.8 High_Speed_Counter 诊断 (S7-1500)

监视计数器值、测量值、DI 和 DQ (S7-1500)
使用诊断功能监视计数功能和测量功能。     
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要求

• STEP 7（TIA 门户）和 CPU 之间已建立在线连接。

• CPU 处于 RUN 状态。

操作步骤

要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开 High_Speed_Counter 工艺对象。

3. 双击“诊断”(Diagnostics) 对象。

4. 单击“监视所有”(Monitor all) 按钮。

显示

下列值由工艺对象通过反馈接口进行读取，并会进行显示：

• 事件显示/诊断信息

• 数字量输入和数字量输出的信号状态

• 计数器值

• Capture 值
• 测量值

有关状态显示的更多信息，请参见 STEP 7 （TIA 门户）中各事件的上下文帮助。CPU 处于 
STOP 模式时，不会更新该状态显示。
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1.1.3 使用工艺对象 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)

1.1.3.1 工艺对象 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)
STEP 7 (TIA Portal) 支持通过将“工艺对象”(Technology objects) 功能与 SSI 绝对编码器相结

合，对工艺模块 TM PosInput 的计数和测量功能进行组态、调试和诊断：     
• 在 STEP 7 (TIA Portal) 中，通过输入编码器参数组态 SSI_Absolute_Encoder 工艺对象。

• 相应的 SSI_Absolute_Encoder 指令在用户程序中编写。该指令提供工艺模块的控制和反

馈接口。

SSI_Absolute_Encoder 工艺对象与 SSI_Absolute_Encoder 指令的背景数据块相对应。位置

输入和测量功能的组态保存在工艺对象中。工艺对象位于文件夹“PLC > 工艺对象”(PLC > 
Technology objects) 中。 
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SSI_Absolute_Encoder 工艺对象可用于 S7-1500 和 ET 200SP 这两个系统的 TM PosInput。

工作模式

为使用 TM PosInput 分配工艺模块参数，请在  TM PosInput 的硬件配置中指定操作模式 
(页 145)“使用‘计数和测量’工艺对象操作”。已预设此项选择。

1.1.3.2 组态步骤概述 (S7-1500)

简介

以下概述说明了使用 SSI_Absolute_Encoder 工艺对象组态工艺模块位置输入和测量功能的

基本步骤。

要求

必须先在 STEP 7 (TIA Portal) 中创建一个含 S7-1500 CPU 或 ET 200SP CPU 的项目，然后才

能使用此工艺对象。

步骤

请按如下建议的顺序操作：

步骤 说明

1 组态工艺模块 (页 140)
2 添加工艺对象 (页 118) 
3 根据您的应用组态工艺对象 (页 119)
4 在用户程序中调用指令 (页 135) 
5 加载到 CPU 
6 调试工艺对象 (页 136) 
7 工艺对象的诊断 (页 137) 

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 117



1.1.3.3 添加工艺对象 (S7-1500)

在项目导航中添加工艺对象

添加工艺对象时，会为该工艺对象的指令创建一个背景 DB。工艺对象的组态存储在该背景

数据块中。 

要求

已创建具有 CPU S7‑1500 的项目。

操作步骤

要添加工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

3. 双击“添加新对象”(Add new object)。
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

4. 选择工艺“计数、测量、凸轮”(Counting, measurement, cams)。
5. 选择“SSI_Absolute_Encoder”对象。

6. 在“名称”(Name) 文本框中输入该工艺对象的专用名称。

7. 如果要为该工艺对象添加用户信息，请单击“附加信息”(Additional information)。
8. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

新工艺对象已创建，并存储在项目树的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中。
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  对象 说明

① 组态 (页 119) 在组态对话框中：

• 分配工艺模块和通道

• 位置输入和测量功能的工艺对象参数设置

更改工艺对象的组态时，必须将工艺对象和硬件组态下载

到 CPU 中。

② 调试 (页 136) 工艺对象的调试和功能测试：

仿真 SSI_Absolute_Encoder 指令的参数并监视效果

③ 诊断 (页 137) 监视位置输入和测量功能

1.1.3.4 组态 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)

使用组态对话框 (S7-1500)
在组态窗口中，组态工艺对象的属性。要打开工艺对象的组态窗口，请按以下步骤操作：   
1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开该工艺对象。

3. 双击“组态”(Configuration) 对象。

组态分为以下几类：

• 基本参数

基本参数包括工艺模块的选择以及要组态工艺对象的通道编号。

• 扩展参数

扩展参数包含的参数用于调整位置输入和测量功能以及用于设置数字量输入和数字量输

出特性的参数。
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组态窗口图标

组态的区域导航中的图标显示有关组态情况的详细信息：

组态包含默认值且已完成。

组态仅包含默认值。使用这些默认值即可使用工艺对象，无需另做更改。

组态包含用户设置的值或自动调整的值且已完成

组态的所有文本框均包含有效值，且至少有一个默认值被更改。

组态未完成或不正确

至少一个文本框或下拉列表包含无效值。相应字段或下拉列表以红色背景显示。单击弹出错误消息可找

出错误原因。

基本参数 (S7-1500)
在“基本参数”(Basic parameters) 下，建立工艺对象与 TM PosInput 工艺模块之间的连接。     

模块

在随后出现的对话框中选择工艺模块。S7-1500 CPU 或 ET 200SP CPU 下所有组态为与“计

数和测量”工艺对象搭配使用的 TM PosInput 工艺模块（集中式或分布式）均可供选择。 
选择工艺模块后，可单击“设备组态”(Device configuration) 按钮，打开与工艺模块关联的

设备组态。

使用工艺对象所需的工艺模块参数设置位于该工艺对象的“扩展参数”中。

通道

对于有多个通道的工艺模块，可选择工艺对象有效的通道的编号。

说明

每个通道只能分配给一个工艺对象。将不再可选择已分配给工艺对象的通道。
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参数值同步

将通道分配给工艺对象后，如果 TM PosInput 模块的属性对话框中的参数值与工艺对象中的

参数值不一致，则会显示一个相应的查询按钮。如果单击此按钮，已分配模块的属性对话框

中的参数值将被 STEP 7 (TIA Portal) 中工艺对象的参数值覆盖。工艺对象的当前参数值显示

在该模块的属性对话框中（只读）。

说明

如果更改工艺对象的参数值，则相应参数值也将被覆盖，并且不会在硬件配置的属性对话框

中显示提示信息。在硬件配置中完成所有更改后，下次在 CPU 中载入项目时，会显示一个

提示，询问 CPU 是否应进入 STOP 模式。

SSI 绝对编码器 (S7-1500)

帧长度   
通过帧长度的参数分配，可以指定所使用的 SSI 绝对值编码器 (页 24)的 SSI 帧位数。可在 SSI 
绝对值编码器的数据手册中找到此编码器的帧长度。帧长度中还包含了特殊位。奇偶校验位

不在帧长度中计数。

允许 10 位到 40 位之间的帧长度。默认设置为“13 Bit”。
有关 SSI 帧格式的两个示例，请参见帧格式的示例 (页 132)。

代码类型

可使用代码类型的参数分配指定编码器提供二进制码还是格雷码。

可以选择下列选项：

代码类型 含义

格雷码

（默认）

将 SSI 绝对值编码器返回的格雷码形式的位置值转换为二进制码。

二进制码 SSI 绝对值编码器返回的值不进行转换。

传输率

通过传输速率的参数分配，可以指定工艺模块与 SSI 绝对值编码器之间的数据传输速率。 
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可以选择下列选项：

• 125 kHz（预设）

• 250 kHz
• 500 kHz
• 1 MHz
• 1.5 MHz
• 2 MHz
大传输速率取决于电缆长度和 SSI 绝对值编码器的技术规范。更多相关信息，请参见 

TM PosInput 产品手册和编码器说明。

单稳态触发器时间

通过单稳态触发器时间的参数分配，可以指定两个 SSI 帧之间的空闲时间。

组态的单稳态触发器时间必须大于或等于所使用的 SSI 绝对值编码器的单稳态触发器时间。

在 SSI 绝对值编码器的技术规范中可找到该值。

可以选择下列选项：

• “自动”(Automatically)（默认）

• 16 µs
• 32 µs
• 48 µs
• 64 µs

说明

如果选择了“自动”(Automatic) 选项，单稳态触发器时间将自动适应所用的编码器。

在等时同步模式下，“自动”(Automatic) 选项对应于单稳态触发器时间 64 µs。如果所用 SSI 
绝对值编码器的单稳态触发器时间小于 64 µs，您可通过选择具体编码器值来实现更快的同

步时间。

奇偶校验

通过奇偶校验的参数分配，可以指定 SSI 绝对值编码器是否传送一个奇偶校验位。 
举例来说，如果已分配具有奇偶校验功能的 25 位编码器，则工艺模块将读取 26 个位。奇

偶校验错误则通过 ErrorID 输出参数处的工艺对象值 80A2 进行指示。
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位置值的 LSB 位号

此参数用于在 SSI 绝对值编码器的帧中指定位置值的 LSB（ 低有效位）位号。这样就可以

限制提供位置值的帧的范围。

该值必须小于位置值的 MSB 位号。位置值的 MSB 和 LSB 位的位号差必须小于 32。 
默认设置为“0”。

说明

如果已选择代码类型“格雷码”(Gray)，则只将位置值的 LSB 与 MSB 范围内的值转换为二进

制码。

位置值的 MSB 位号

此参数用于在 SSI 绝对值编码器的帧中指定位置值的 MSB（ 高有效位）位号。这样就可以

限制提供位置值的帧的范围。 
该值必须小于帧长度并大于位置值的 LSB 位号。位置值的 MSB 和 LSB 位的位号差必须小于 
32。 
默认设置为“12”。

说明

如果已选择代码类型“格雷码”(Gray)，则只将位置值的 LSB 与 MSB 范围内的值转换为二进

制码。

反转方向

使用该参数，可反向 SSI 绝对值编码器提供的值，从而可使检测到的编码器方向适应电机旋

转方向。

说明

此参数仅对帧中位置值的 LSB 与 MSB 范围内的值有效。
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SSI 帧
您还可以通过拖放操作设定下表中的参数：

• 帧长度

• 位置值的 LSB 位号

• 位置值的 MSB 位号

完整 SSI 帧
如果已经选择“完整 SSI 帧”(Complete SSI frame) 作为测量变量，模块将返回未经处理的当

前 SSI 帧的 32 位 低有效位作为测量值。下表显示了提供位的对应含义。使用了以下缩写：

V Value: 以位置值作为格雷码或二进制码

S Special:特殊位

P Parity: 奇偶校验位

组态奇偶校验位后，模块将返回 SSI 帧的 31 个 低有效位和奇偶校验位。

DI 的特性 (SSI_Absolute_Encoder) (S7-1500)

设置 DI 的功能       
通过组态数字量输入，指定切换时数字量输入触发哪些功能。

可以选择下列选项：

数字量输入的功能 含义 其它选项特定的参数

捕获 (页 33) 相应数字量输入上出现组态沿时将当前的位置值作为 
Capture 值保存。工艺对象在输出参数 CapturedValue 
中显示 Capture 值。

此功能仅适用于两个数字量输入之一。

• 输入延时

• 边沿选择

• Capture 功能的频率

无功能的数字量输

入

没有为相应的数字量输入分配任何工艺功能。 
可通过工艺对象的相应静态变量读取数字量输入的信号

状态：

• UserStatusFlags.StatusDI0
• UserStatusFlags.StatusDI1

• 输入延时
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说明

只能在工作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参考”下选择“Capture”功能。

输入延时

通过组态输入延迟，可以抑制数字量输入上的干扰。脉冲宽度比组态的输入延迟更短的信号

被抑制。

可以从以下输入延时中进行选择：

• 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms（默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。

说明

在“DI0 特性”(Behavior of DI0) 下一并组态所有数字量输入的输入延时。输入延迟还显示在

“DI1 特性”(Behavior of DI1) 下。

边沿选择

此参数用于为“捕获”(Capture) 功能指定触发已组态功能的数字量输入边沿类型。

可以选择下列选项：

• 在上升沿（默认）

• 在下降沿

• 在上升沿和下降沿

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 125



Capture 功能的频率

此参数用于定义 Capture 事件 (页 33)的频率：

可以选择下列选项：

选项 含义

一次 在相应数字量输入的第一个组态信号沿处将当前计数器值作为 
Capture 值进行保存。

周期性

（默认）

在相应数字量输入的各组态信号沿处将当前计数器值作为 
Capture 值进行保存。

说明

对于版本为 V3.0 及更高版本的 SSI_Absolute_Encoder，此参数可用。

DQ 的特性 (SSI_Absolute_Encoder) (S7-1500)

操作模式

通过此操作模式，可指定比较功能使用的参考值。

操作模式 含义

将位置值（SSI 绝对值）用作参

考

（默认）

比较事件的比较功能和硬件中断与位置值配合使用。

将测量值用作参考 比较功能和比较事件的硬件中断与测量值配合使用。

说明

在“DQ0 特性”(Behavior of DQ0) 下一并组态两个数字量输出的操作模式。该操作模式同时显

示在“DQ1 特性”(Behavior of DQ1) 下。

设置输出           
通过数字量输出的参数分配，可以指定数字量输出的切换条件。
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根据操作模式，可选择以下选项：

在操作模式“将位置值（SSI 绝
对值）用作参考”下的数字量

输出的功能 (页 47)

含义 其它选项特定的参数

比较值和上限之间

（默认）

如果比较值 <= 位置值 <= 大位置值，

则相应数字量输出激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

在比较值和下限之间 如果 小位置值 <= 位置值 <= 比较值，

则相应数字量输出激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

比较值 0 和 1 之间 如果比较值 0 <= 位置值 <= 比较值 1，
则数字量输出 DQ1 激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

在比较值持续一个脉宽时间 当位置值等于、小于或大于比较值时，相应数

字量输出将在所分配的时间内和位置值变化方

向上处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 脉冲持续时间

• 滞后（采用增量的形式）

在 CPU 发出置位命令后，达到

比较值之前

当 CPU 发出置位命令时，相应数字量输出将在

所分配的位置值变化方向上处于激活状态，直

到位置值等于、小于或大于比较值。

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 滞后（采用增量的形式）

由用户程序使用 CPU 可通过控制接口 (页 42)切换相应数字量输

出。

—

说明

只有为数字量输出 DQ0 选择了“由用户程序使用”(Use by user program) 功能，才能为数字

量输出 DQ1 选择“比较值 0 和 1 之间”(Between comparison value 0 and 1) 功能。
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在操作模式“将测量值用作参

考”下的数字量输出的功能 
(页 51)

含义 其它选项特定的参数

测量值 >= 比较值

（默认）

如果测量值大于等于比较值，则相应数字量输出

处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

测量值 <= 比较值 如果测量值小于等于比较值，则相应数字量输出

处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

比较值 0 和 1 之间 如果比较值 0 <= 测量值 <= 比较值 1，
则数字量输出 DQ1 处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

不在比较值 0 和 1 之间 如果比较值 1 <= 测量值 <= 比较值 0，
则数字量输出 DQ1 处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

由用户程序使用 CPU 可通过控制接口 (页 42)切换相应数字量输

出。

—

说明

仅数字量输出 DQ1 并且仅当数字量输出 DQ0 选择“由用户程序使用”(Use by user program) 
功能时，才能选择功能“介于比较值 0 和 1 之间”(Between comparison value 0 and 1) 和“不

在比较值 0 和 1 之间”(Not between comparison value 0 and 1)。

比较值 0
操作模式“将位置值（SSI 绝对值）用作参考”

通过比较值 (页 47)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ0 因所选比较事件而切换的位置值。

如果使用位置值长度 大为 31 位的 SSI 绝对值编码器，则必须输入一个正整数 (DINT)，值

范围在 0 和 2(MSB-LSB+1)-1 之间。如果使用位置值长度为 32 位的 SSI 绝对值编码器，则必须输

入一个值范围在 –2147483648 到 2147483647 间的带符号的整数 (DINT)。
如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为

“0”。
操作模式“将测量值用作参考”

通过比较值 (页 51)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ0 因所选比较事件而切换的测量值。

必须输入一个浮点数 (REAL)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 
必须小于比较值 1。 小值为 -7.922816 x 1028。默认设置为“0.0”。比较值的单位取决于测

量变量。
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比较值 1
操作模式“将位置值（SSI 绝对值）用作参考”

通过比较值 (页 47)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ1 因所选比较事件而切换的位置值。

如果使用位置值长度 大为 31 位的 SSI 绝对值编码器，则必须输入一个正整数 (DINT)，值

范围在 0 和 2(MSB-LSB+1)-1 之间。如果使用位置值长度为 32 位的 SSI 绝对值编码器，则必须输

入一个值范围在 –2147483648 到 2147483647 间的带符号的整数 (DINT)。
如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为

“10”。
操作模式“将测量值用作参考”

通过比较值 (页 51)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ1 因所选比较事件而切换的测量值。

必须输入一个浮点数 (REAL)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 
必须小于比较值 1。 大值为 7.922816 x 1028。默认设置为“10.0”。比较值的单位取决于测

量变量。

计数方向

使用此参数指定所选功能有效时的位置值变化方向。

可以选择下列选项：

位置值变化方向 含义

在两个方向上

（默认）

无论位置值增加还是降低，都执行相应数字量输出的比较和

切换。

向上 只有位置值增加时，才会执行相应数字量输出的比较和切

换。

向下 只有位置值降低时，才会执行相应数字量输出的比较和切

换。

可为以下功能组态参数：

• 在比较值持续一个脉宽时间

• 在 CPU 发出置位命令后，达到比较值之前

脉冲持续时间

通过组态“在比较值持续一个脉宽时间”功能的脉冲宽度，可以指定相应数字量输出处于激

活状态的毫秒数。
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允许介于 0.1 到 6553.5 ms 之间的值。

默认设置为“500.0”，相当于 0.5 s 的脉冲持续时间。

滞后（采用增量的形式）  
通过组态滞后 (页 61)，可以定义比较值前后的范围。对于函数“介于比较值和计数器上限

之间”与“介于比较值和计数器下限之间”，还需要将该滞后值应用到计数器限值处。在滞

后范围内，数字量输出无法重新切换，直到位置值离开该范围一次为止。

选择一个足够小的滞后值。如果滞后范围的起始值为所组态的比较值且超出整个位置值范围，

则无法确保比较值的正常运行。

如果比较值非常接近计数器的限值，以至于滞后范围超出该计数器的限值，则滞后范围将以

该值结束。

如果输入“0”，则禁用滞后。可输入一个介于 0 和 255 之间的值。默认设置为“0”。

说明

在“DQ0 特性”(Behavior of DQ0) 下一并组态两个数字量输出的滞后。该滞后还显示在“DQ1 特
性”(Behavior of DQ1) 下。

说明

滞后只适用于操作模式“将位置值（SSI 绝对值）用作参考”。

指定测量值 (SSI_Absolute_Encoder) (S7-1500)

测量变量

该参数指定了工艺模块是提供一个确定的测量变量 (页 57)还是完整的 SSI 帧。
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可以选择下列选项：

选项 含义 其它选项特定的

参数

频率

（默认）

测量变量显示了每秒的增量数，其中的每次增量均对应于

一次位置值变化。该值为浮点数 (REAL)。单位为 Hz。 
工艺对象在输出参数 MeasuredValue 中显示测量值。

• 更新时间

周期 测量变量即为位置值的两个增量间的平均周期。该值为整

数 (DINT)。单位为 s。
工艺对象在输出参数 MeasuredValue 中显示测量值。

• 更新时间

速度 测量变量是速度值。

有关速度测量示例，请参见“每单位增量数”(Increments 
per unit) 参数的说明。

工艺对象在输出参数 MeasuredValue 中显示测量值。

• 更新时间

• 速度测量的时间基数

• 每单位增量数

完整 SSI 帧 将返回 SSI 帧的前 32 位（位 0 到位 31），而不是测量变

量。在这种情况下，还将提供不属于位置信息的特殊位。

还会忽略已组态的方向反转。

工艺对象在输出参数  CompleteSSIFrame 中显示相关值。

相关示例，请参见帧格式的示例 (页 132)。此选项仅在工

作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参考”下可用。

—

说明

如果测量值计算需要每转增量，则通过参数化的报文长度作为 2 的幂次方自动计算得出，例

如每转 8192 个增量的报文长度为 13 位。如果使用 SSI 绝对编码器，其每转增量不对应于 2 
的幂次方，则计算的测量值可能会暂时不正确。

更新时间

以毫秒组态更新时间 (页 57)，可指定两次测量值更新间的时间间隔。通过较长的更新时间

可平滑不稳定的测量变量。

如果输入“0”，则测量值可在每个模块内部周期更新一次。 多可输入三个小数位。允许介于 
0.0 到 25000.0 之间的值。默认设置为“10.0”。

速度测量的时间基数

该参数定义速度将返回的时间基数。

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 131



可以选择下列选项：

• 1 ms
• 10 ms
• 100 ms
• 1 s
• 60 s
默认设置为“60 s”。

每单位增量数

该参数定义了每个相关单位的增量数（由 SSI 绝对编码器提供，用于速度测量）。

可输入一个介于 1  和 65535 之间的值。

示例 1：
绝对编码器以每转 12 位的分辨率工作并且每转执行的增量数为 4096 。应以每分钟转数为

单位测量速度。 
这种情况下，需指定以下参数： 
• 每单位增量数：4096
• 速度测量的时基：60 s
示例 2：
行程 1 米，编码器相应地传送 10000 个增量。应以每秒米数为单位测量速度。 
这种情况下，需指定以下参数： 
• 每单位增量数：10000
• 速度测量的时基：1 s

帧格式的示例 (S7-1500)

示例 1
此示例中 SSI 绝对编码器的设定如下： 
• 编码器的分辨率为 13 位/转，数值范围为 12 位/转。SSI 帧的长度为  25 位。

• 位置值的 MSB 为位 24。
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• 位置值的 LSB 为位 0。
• 该位置值为 Gray 编码。 
• 无奇偶校验位。

该帧具有以下格式：

MG Gray 代码形式的 Multiturn 位
SG Gray 代码形式的 Singleturn 位

完整 SSI 帧
如果组态“完整 SSI 帧”(Complete SSI frame)，则工艺模块会在返回接口以右对齐方式返回

未处理的 SSI 帧：

MG Gray 代码形式的 Multiturn 位
SG Gray 代码形式的 Singleturn 位

位置值反馈值

Gray 代码形式的位置值由工艺模块转换为二进制代码，并在反馈接口中以右对齐的方式返

回：

MD 二进制代码形式的 Multiturn 位
SD 二进制代码形式的 Singleturn 位

计数、测量和定位输入
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示例 2
此示例中 SSI 绝对编码器的设定如下：

• 编码器的分辨率为 17 位/转，数值范围为 11 位/转。SSI 帧的长度为 34 位。

• 位置值的 MSB 为位 33。
• 位置值的 LSB 为位 6。
• 该位置值为 Gray 编码。 
• SSI 帧有六个特殊位。

• 有一个奇偶校验位。但不计算在帧长度中。

该帧具有以下格式：

MG Gray 代码形式的 Multiturn 位
SG Gray 代码形式的 Singleturn 位
Sn 特殊位 n
P 奇偶校验位

完整 SSI 帧
如果组态“完整 SSI 帧”(Complete SSI frame)，则工艺模块会将 SSI 帧的 32 位 低有效位作

为未处理位字符串返回。工艺模块会将 LSB 后的位返回为奇偶校验位。因此在此示例中，工

艺模块只会返回 SSI 帧的 31 位 低有效位 。可使用完整的 SSI 帧，评估应用中的其它特殊位。

返回的位字符串结构如下：

MG Gray 代码形式的 Multiturn 位
SG Gray 代码形式的 Singleturn 位
Sn 特殊位 n
P 奇偶校验位
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位置值

Gray 代码形式的位置值由工艺模块转换为二进制代码，并在反馈接口中以右对齐的方式返

回：这种情况下会忽略特殊位。奇偶校验位会被评估，但不会随位置值返回：

MD 二进制代码形式的 Multiturn 位
SD 二进制代码形式的 Singleturn 位

1.1.3.5 SSI_Absolute_Encoder 编程 (S7-1500)

指令 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)

SSI_Absolute_Encoder
SSI_Absolute_Encoder 指令属于 SSI_Absolute_Encoder 工艺对象的一部分。该指令提供 
TM PosInput 工艺模块的控制和反馈接口。

因此，SSI_Absolute_Encoder 指令形成了用户程序与工艺模块之间的软件接口。为同步输入

和输出数据，该指令必须从用户程序中循环调用。

SSI_Absolute_Encoder 指令可用于 S7-1500 和 ET 200SP 这两个系统的 TM PosInput。可集

中和分散使用 TM PosInput 模块。在每种情况下该指令都适用于已分配给相关工艺对象的工

艺模块的通道。

更多信息

AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 

在用户程序中调用指令 (S7-1500)
必须以循环方式或在时间控制的程序中，对每个通道调用一次 SSI_Absolute_Encoder  指令。

不允许在事件控制的中断程序中调用。   
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操作步骤

要在用户程序中调用指令，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

3. 双击用于循环程序执行的 OB。
该块将在工作区中打开。

4. 在“指令”(Instructions) 窗口中，打开“工艺”(Technology) 组和“计数、测量、凸
轮”(Counting, measurement, cams) 文件夹。
该文件夹中包含此指令。

5. 选择指令，并将其拖动到 OB 中。
“调用选项”(Call options) 对话框随之打开。

6. 从“名称”(Name) 列表中选择工艺对象或输入新工艺对象的名称。

7. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

如果工艺对象尚不存在，则会添加工艺对象。该指令已添加到 OB 中。已将工艺对象分配给

该指令的此调用。

说明

如果单击指令用户界面中的“组态”(Configuration)、“调试”(Commissioning) 或“诊

断”(Diagnostics) 按钮之一，则会打开相应的编辑器。

1.1.3.6 调试 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)

调试工艺对象 (S7-1500)
调试编辑器中块的图形显示画面可帮助您对工艺对象进行调试和功能测试。可以在 CPU/IM 在
线模式下更改 SSI_Absolute_Encoder 指令的特定参数并监视其效果。     

要求

• STEP 7（TIA 门户）和 CPU 之间已建立在线连接。

• CPU 处于 RUN 状态。

• 相应的 SSI_Absolute_Encoder  指令从用户程序中循环调用。

• 工艺对象的参数不会被用户程序覆盖。
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步骤

要打开工艺对象的调试编辑器以及对参数值更改进行仿真，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 打开项目树中的 SSI_Absolute_Encoder 工艺对象。

3. 双击“调试”(Commissioning) 对象。
将显示用于调试 SSI_Absolute_Encoder 工艺对象的功能。

4. 在调试对话框中，单击“监控所有”(Monitor all) 按钮。
将加载并显示 SSI_Absolute_Encoder 工艺对象的参数（在线值）。

5. 如果要更改的参数含有文本框，请在其中输入一个新值。

6. 选中此参数的复选框。
新参数值随即生效，同时会对更改的影响进行仿真。

在线模式

在在线模式中，您可以通过修改以下参数来测试工艺对象功能：

• 新比较值 0（NewReferenceValue0 或 NewReferenceValue0_M）

• 新比较值 1（NewReferenceValue1 或 NewReferenceValue1_M）

• 启用 Capture (CaptureEnable)
• 确认信号错误状态 (ErrorAck)
• 复位状态标志 (EventAck)

1.1.3.7 SSI_Absolute_Encoder 诊断 (S7-1500)

监视计数器值、测量值、DI 和 DQ (S7-1500)
诊断功能用于监视位置输入和测量功能。     

要求

• STEP 7（TIA 门户）和 CPU 之间已建立在线连接。

• CPU 处于 RUN 状态。
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操作步骤

要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 打开项目树中的 SSI_Absolute_Encoder 工艺对象。

3. 双击“诊断”(Diagnostics) 对象。

4. 单击“监视所有”(Monitor all) 按钮。

显示

下列值由工艺对象通过反馈接口进行读取，并会进行显示：

• 事件显示/诊断信息

• 数字量输入和数字量输出的信号状态

• 位置值

• Capture 值
• 测量值

有关状态显示的更多信息，请参见 STEP 7 （TIA 门户）中各事件的上下文帮助。CPU 处于 
STOP 模式时，不会更新该状态显示。
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1.1.4 使用模块 (S7-1500)

1.1.4.1 使用工艺模块 (S7-1500)

约定 (S7-1500)
工艺模块：在本文档中，我们使用术语“工艺模块”表示紧凑型 CPU 的工艺元件以及工艺

模块 TM Count  和 TM PosInput 。
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组态模块 (S7-1500)

在硬件配置中添加工艺模块（TM Count 和 TM PosInput） (S7-1500)

要求

• 项目已创建。

• CPU S7-1500 已创建。

• 在分散操作中，创建分布式 I/O ET 200。

操作步骤   
要在硬件配置中添加工艺模块，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择模块机架。

3. 从模块目录中选择工艺模块：
“工艺模块 > 计数/位置输入 > 工艺模块 > 订货号”(Technology module > Counting/Position 
input > Technology module > Article number)

4. 将工艺模块拖动到模块机架中的所需插槽。

在硬件配置中添加工艺模块（紧凑型 CPU） (S7-1500)

要求

项目已创建。

操作步骤   
要在项目树中添加紧凑型 CPU，请按以下步骤操作：

1. 双击“添加新设备”(Add new device)。
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

2. 选择“控制器”(Controller)。
3. 选择紧凑型 CPU：

“SIMATIC S7‑1500 > CPU > 紧凑型 CPU > 部件号”(SIMATIC S7‑1500 > CPU > Compact CPU > 
Article number)

4. 单击“确定”(OK) 进行确认。
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结果

新的紧凑型 CPU 会在项目树中显示，并包含下列对象。双击打开所需编辑器。

  对象 说明

① 设备配置 (页 142) 在巡视窗口中（按通道）：

• 激活计数器 (页 154)
• 将信号分配给输入和输出 (页 154)
• 选择对 CPU STOP 的响应 (页 142)
• 启用诊断中断 (页 144)
• 设置操作模式 (页 145)
• 启用硬件中断 (页 151)
• 设置模块地址

② 在线和诊断 
(页 202) 

• 硬件诊断 
• 获取关于紧凑型 CPU 的信息

• 运行固件更新

打开硬件配置 (S7-1500)

操作步骤

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 单击所需模块。
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参数分配选项 (S7-1500)

计数、测量和通过 SSI 绝对值编码器进行的定位输入 
对于计数和测量功能以及通过 SSI 绝对值编码器实现的定位输入，可通过以下替代项来实现

工艺模块的参数分配和控制：

• 工艺对象的组态以及通过相关指令实现的控制： 
使用增量编码器或脉冲编码器时，建议采用通过 High_Speed_Counter 工艺对象来支持图

形的简单组态。有关该组态的详细说明，请参见“工艺对象 High_Speed_Counter”部分。 
使用 SSI 绝对值编码器时，建议采用通过 SSI_Absolute_Encoder 工艺对象来支持图形的

简单组态。有关该组态的详细说明，请参见“工艺对象 High_Speed_Counter”部分。 
如需组态一个工艺对象，请选择操作模式 (页 145)“使用‘计数和测量’工艺对象操作”。

• 通过硬件配置进行参数设置以及通过工艺模块的控制和反馈接口进行控制：

为此，选择操作模式 (页 145)“手动操作（无工艺对象）”。

以下部分介绍了 TM Count  和 TM PosInput  的控制与反馈接口：

控制接口的分配 (页 203) 
反馈接口的分配 (页 205) 

• 通过 GSD 文件进行参数设置及通过工艺模块的控制和反馈接口进行控制。

以下部分介绍了 TM Count  和 TM PosInput  的控制与反馈接口：

控制接口的分配 (页 203) 
反馈接口的分配 (页 205) 

Motion Control 的位置输入

此外，还可将工艺模块用于 Motion Control 的位置输入。

在工艺模块的设备组态中，选择操作模式 (页 145)““运动控制”工艺对象的定位输入”，并

使用模块参数 (页 146)分配编码器参数。可使用 S7-1500 Motion Control  的轴工艺对象执

行该应用程序的其它组态。

基本参数 (S7-1500)

对 CPU STOP 模式的响应 (S7-1500)
对 CPU STOP 模式的响应
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在设备组态的基本参数中，可为每个通道设置工艺模块对 CPU STOP 的响应。

选项 含义

继续工作 工艺模块仍具有全部功能。处理进入计数脉冲或读取实际位

置。数字量输出根据参数分配继续进行切换。

输出替代值 工艺模块在数字量输出上输出组态的替代值，直到下一次 
CPU STOP-RUN 切换。 
发生 STOP-RUN 切换后，工艺模块返回到其启动状态：计数

器值设置为起始值（适用于增量编码器或脉冲编码器），数

字量输出根据参数分配进行切换。

保持上一个值 工艺模块在数字量输出上输出切换到 STOP 状态时有效的值，

并保持该值，直到发生下一次 CPU STOP-RUN 切换为止。 
如果在 CPU 停止时将具有“如果比较值持续一个脉冲宽度”

功能的数字量输出置位，则经过一个脉冲宽度后此数字量输

出复位。

发生 STOP-RUN 切换后，工艺模块返回到其启动状态：计数

器值设置为起始值（适用于增量编码器或脉冲编码器），数

字量输出根据参数分配进行切换。

DQ0 的替换值（TM Count 和 TM PosInput）
在“输出替代值”(Output substitute value) 下，您可以指定当 CPU 进入 STOP 模式时工艺模

块向数字量输出 DQ0 输出哪个值。

说明

在“使用‘计数和测量’工艺对象操作”工作模式下，使用工艺对象分配该参数。

DQ0 的替换值（紧凑型 CPU）

该参数用于在“DQ0 的替换值”(Substitute value for DQ0) 下，指定当紧凑型 CPU 进入 STOP 模
式时，在反馈接口中向 DQ0 输出的值。

说明

在“使用‘计数和测量’工艺对象操作”工作模式下，使用工艺对象分配该参数。

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 143



DQ1 的替代值

在“输出替代值”(Output substitute value) 下，您可以指定当 CPU 进入 STOP 模式时工艺模

块向数字量输出 DQ1 输出哪个值。

说明

在“使用‘计数和测量’工艺对象操作”工作模式下，使用工艺对象分配该参数。

诊断中断（TM Count 和 TM PosInput） (S7-1500)
在基本参数中启动诊断中断后，工艺模块可以触发附加的诊断中断。这些诊断中断在中断 OB 
中进行处理。

有关错误事件的详细信息，可使用指令“RALRM”（读取报警补充信息）从错误组织块中获取、

可以在诊断功能手册 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/59192926)中
的“通过用户程序进行系统诊断”部分获取。

启用断线诊断中断

使用该参数为以下编码器指定所使用信号发生断线时是否触发诊断中断：

• 推挽 24 V 编码器 (页 64) 
• RS422 编码器 (页 66)（还监视是否存在短路和故障电源电压）

• SSI 绝对编码器 (页 67)（还监视是否存在短路和故障电源电压）

说明

如果使用具有不同传感器类型或接口标准的编码器，则无法检测是否存在断路。

启用附加诊断中断

使用该参数为附加错误指定是否将触发诊断中断。

请参见工艺模块的设备手册，以找出在运行期间哪些错误可触发诊断中断。

诊断中断（紧凑型 CPU） (S7-1500)
启用诊断中断

如果已启用诊断中断，紧凑型 CPU 可针对特定故障触发诊断中断。这些诊断中断在中断 OB 
中进行处理。
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此参数用于确定当给定错误发生时，紧凑型 CPU 是否应触发诊断中断。

请参见紧凑型 CPU 的设备手册，找出在运行期间哪些错误可触发诊断中断。默认设置中不

启用这些诊断中断。

工作模式 (S7-1500)
选择通道的操作模式

该设置定义了通道计数和测量功能的组态和控制方式。

操作模式 说明

使用工艺对象“计数和测

量”操作

工艺对象用于通道的参数分配。 
可通过用户程序中工艺对象的相关指令对工艺模块的控制与反

馈接口进行访问。

可在工艺对象的基本参数中指定工艺模块/通道和工艺对象之

间的分配。

“Motion Control”工艺对象

的定位输入

工艺模块用于更高级别 Motion Control 控制器的定位输入。这

种操作模式将影响工艺模块 TM Count 和 TM PosInput 的所有

通道。而该操作模式的设置仅影响紧凑型 CPU 的指定通道。 
通过工艺模块的设备组态实现参数分配。通过模块参数 
(页 146)实现编码器信号的参数分配。

手动操作（无工艺对象） 通道的参数分配通过工艺模块的硬件配置实现： 
• 手动操作（增量编码器或脉冲编码器） (页 155)
• 手动操作（SSI 绝对编码器） (页 173)
您可以通过用户程序直接访问通道的控制和反馈接口。

Fast Mode 该工艺模块用于快速采集计数器值或位置值。没有控制接口可

用。模块的参数设置（硬件配置）用于通道的参数分配。您可

以通过用户程序直接访问通道的反馈接口。

说明

GSD 文件

使用 GSD 文件时，可通过选择硬件目录中的模块名称确定操作模式。可在此过程中选择手

动操作或 Fast Mode。

选择通道的操作类型

计数、测量和定位输入
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可以在“手动操作”下使用此参数来指定使用工艺模块通道的主要任务。这将定义“参

数”(Parameters)（硬件配置）下的设置选项。

操作模式 说明

计数 (页 22)/定位输入 
(页 24)

通道的主要功能是计数或定位输入。比较功能和硬件中断与计

数器值或位置值配合起作用。测量值同时可用。

测量 (页 53) 通道的主要功能是计数。比较功能 (页 51)和比较事件的硬件

中断与测量值配合使用。计数器值同时可用。

说明

GSD 文件

使用 GSD 文件时，可通过选择硬件目录中的模块名称来确定操作模式。

模块参数（运动控制的定位输入） (S7-1500)
在“工艺对象‘运动控制’的定位输入”工作模式下，在“模块参数”下分配通道编码器信

号的参数。这些参数取决于使用的编码器。

说明

无法将此工作模式与 GSD 文件一起使用。

增量编码器和脉冲编码器的模块参数

如果使用增量编码器或脉冲编码器，则需要为通道的编码器信号组态下列参数。 
• 信号类型

• 反转方向

• 信号评估

• 滤波频率

• 传感器类型（适用于 TM Count）
• 接口标准（用于 TM PosInput）
• 基准标记 0 的信号选择

• 测量输入

• 编码器类型

计数、测量和定位输入
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• 每转增量

• 步数/转
• 参考转速

• 增量间距

• 高分辨率增量距离

• 参考速度

您可以在计数器输入 (页 155)部分中找到前六个参数的说明。

SSI 绝对编码器的模块参数

如果使用 TM PosInput  和 SSI 绝对编码器，则需要为通道的编码器信号组态下列参数。 
• 信号类型

• 反转方向

• 帧长度

• 代码类型

• 传输率

• 单稳态触发器时间

• 奇偶校验

• 位置值的 LSB 位号

• 位置值的 MSB 位号

• 测量输入

• 编码器类型

• 步数/转
• 转数

• 参考转速

• 增量间距

• 参考速度

您可以在计数器输入 (页 173)部分中找到与前几个新参数有关的其它信息。

基准标记 0 的信号选择（TM Count 和 TM PosInput）

计数、测量和定位输入
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此参数用于指定外部基准信号，基于此信号保存编码器位置新的基准标记。

可以选择下列选项：

选项 含义

DI0 在 DI0 数字量输入出现上升沿时，当前计数

器值被保存为新编码器位置基准标记。

增量编码器的信号 N
（默认）

当增量编码器的信号 N 出现上升沿时，当前

计数器值被保存为新编码器位置基准标记。

基准标记 0 的信号选择（紧凑型 CPU）

此参数用于指定外部基准信号，基于此信号保存编码器位置新的基准标记。

可以选择下列选项：

选项 含义

无 未使用外部基准信号。

DI0 在 DI0 数字量输入出现上升沿时，当前计数

器值被保存为新编码器位置基准标记。

增量编码器的信号 N
（默认设置 1）

当增量编码器的信号 N 出现上升沿时，当前

计数器值被保存为新编码器位置基准标记。

1 例外：在 1511C 中以及 1512C 的兼容模式下，“DI0”是 HSC 3 和 HSC 6 的默认设置

测量输入（TM Count 和 TM PosInput）
该参数指定硬件数字输入量 DI1 作为测量输入。对于 DI1 的上升沿、下降沿或两种沿，当前

计数器值或位置值将保存为当前编码器位置。该参数值无法更改。

测量输入（紧凑型 CPU）

该参数用于定义硬件输入，该硬件输入在保存编码器位置时用作外部测量输入。

计数、测量和定位输入
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可以选择下列选项：

选项 含义

无

（默认）

不使用外部测量输入。

DI1 硬件数字量输入 DI1 用作测量输入。对于 DI1 的上升沿、下降沿或

两种沿，当前计数器值或位置值将保存为当前编码器位置。

每转增量

使用此参数可以指定增量编码器和脉冲编码器的行计数。行计数可以在编码器的数据表中找

到。

步数/转（增量编码器和脉冲编码器）

该参数指定每个编码旋转的计数脉冲数。 
计数脉冲数取决于每转增量和参数化的信号评估。 
示例：

增量或脉冲编码器每转传送 2048 个增量。根据信号评估，将显示以下值： 

信号评估 步数/转
单重 2048
双重 4096
四重 8192

步数/转（SSI 绝对编码器）

该参数定义了每转增量数（由 SSI 绝对编码器提供）。

转数

该参数指定 SSI 绝对编码器的值范围包含的旋转次数。 
该值是根据位置值的位数 LSB 和 MSB 的参数化值以及每转的步数计算的。

参考转速

计数、测量和定位输入
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编码器将发送以参考速度百分比表示的速度过程值。此参数以 rpm 为单位定义速度，对应于 
100 %  值。参考速度必须与控制器中的设置相同。 
可输入一个介于 6.00 和 210000.00 之间的值。默认设置为“3000.00 rpm”。

编码器类型

此参数用于指定编码器记录线性运动还是旋转运动。编码器类型必须与控制器中的设置相同。

默认设置为“旋转”(Rotary)。

增量间距

可使用此参数指定两个编码器增量之间的距离（单位为 nm）。

该值必须与控制器中的设置相同。

高分辨率增量距离

此参数指定两个计数脉冲之间的距离（单位为 nm）。

该值取决于两个增量之间的距离以及配置的信号评估。 
示例：

增量或脉冲编码器的增量距离为 16000 nm。根据信号评估，将显示以下值： 

信号评估 高分辨率增量距离

单重 16000.00 nm
双重 8000.00 nm
四重 4000.00 nm

参考速度

编码器将发送以参考速度百分比表示的速度过程值。此参数定义对应于值 100% 的速度，单

位为 m/min。
可输入一个介于 0.60 和 600.00 之间的值。默认设置为“16.00 m/min”。 

其它组态
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可使用 S7-1500 Motion Control  的轴或测量输入工艺对象执行更多组态。请参见 S7-1500 运
动控制 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/59381279)和 S7-1500T 
Motion Control (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109481326) 功能手

册，了解有关组态和调试定位输入以及测量输入工艺对象的更多详细信息。

另请参见

运动控制的位置检测 (页 63)

硬件中断 (S7-1500)
分配工艺模块的基本参数时，可以为每个通道设置工作期间触发硬件中断的事件。 
在 S7‑1500 系统中，为每个已启用的硬件中断输入一个匹配事件名称，然后为每个硬件中

断分配一个对应的硬件中断 OB。触发硬件中断后，将启动对应的 OB 来评估硬件中断数据。

说明

在以下情况下，每个模块只能释放仅一个硬件中断。

• 使用 S7-300/400 CPU 进行分布式操作

• 使用 GSD 文件

如果满足反馈接口中对应状态位或事件位变化的条件，则触发硬件中断。

丢失硬件中断

如果系统触发硬件中断的速度比确认硬件中断的速度快，则硬件中断丢失，并且发出“硬件

中断”诊断中断通知。
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可激活的硬件中断

硬件中断 在各编码器计数模式

下的可用性

在各编码器测量模式

下的可用性

在“运动控

制”工艺对象

的定位输入工

作模式下可用

说明 Event
Type 
编号增量编码

器或脉冲

编码器

SSI 绝对

编码器

增量编码

器或脉冲

编码器

SSI 绝对

编码器

新的 
Capture 值
可用

√ √ - - - 当前计数器值或位置值

保存为 Capture 值时的

硬件中断

1000B

通过外部信

号同步计数

器

√ - √ - - 通过信号 N 或 DI 沿同步

计数器时的硬件中断

1001B

门启动 √ - √ - - 内部门打开时的硬件中

断

0001B

门停止 √ - √ - - 内部门关闭时的硬件中

断

0010B

上溢（超出

计数上限）

根据计数

器值

- 根据计数

器值

- - 计数器值超出计数上限

时的硬件中断

0011B

下溢（低于

计数下限）

根据计数

器值

- 根据计数

器值

- - 计数器值低于计数下限

时的硬件中断

0100B

更改方向 1 根据计数

器值

根据位置

值

根据计数

器值

根据位置

值

- 计数器值或位置值更改

方向时的硬件中断

1010B

过零点 根据计数

器值

根据位置

值

根据计数

器值

根据位置

值

- 计数器值或位置值过零

点时的硬件中断

0111B
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硬件中断 在各编码器计数模式

下的可用性

在各编码器测量模式

下的可用性

在“运动控

制”工艺对象

的定位输入工

作模式下可用

说明 Event
Type 
编号增量编码

器或脉冲

编码器

SSI 绝对

编码器

增量编码

器或脉冲

编码器

SSI 绝对

编码器

发生 DQ0 比
较事件

根据计数

器值

根据位置

值

根据测量

值

根据测量

值

- 因所选比较条件发生 
DQ0 比较事件时的硬件

中断。

如果增量编码器或脉冲

编码器的计数器值的变

化不是由计数脉冲引起

的，则不发生硬件中断

0101B

发生 DQ1 比
较事件

根据计数

器值

根据位置

值

根据测量

值

根据测量

值

- 因所选比较条件发生 
DQ1 比较事件时的硬件

中断。

如果增量编码器或脉冲

编码器的计数器值的变

化不是由计数脉冲引起

的，则不发生硬件中断

0110B

1 STS_DIR 反馈位的默认值为“0”。工艺模块接通后，当计数器值或位置值第一次以向下方向立即变化时，不会触发

硬件中断。

默认设置

默认设置下不启用硬件中断。

紧凑型 CPU 的其它参数 (S7-1500)

简介 (S7-1500)
使用紧凑型 CPU 时，高速计数器的信号还可使用以下参数。

1511C 兼容性（紧凑型 CPU 1512C-1 PN 的高速计数器） (S7-1500)
前连接器分配与 CPU 1511C 的相同
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此参数用于指定 CPU 1511C‑1 PN 的前连接器引脚分配是否用于 CPU 1512C-1 PN 的高速计

数器：

选项 含义

禁用（默认） CPU 1512C‑1 PN 使用板载前连接器的引脚分配。1512C-1 PN 支持

将板载数字量 I/O 的两个前连接器连接用于高速计数器。CPU 
1512C‑1 PN 手册介绍了 HSC 通道的硬件输入和输出分配。

启用 CPU 1512C‑1 PN 使用 CPU 1511C‑1 PN 的前连接器引脚分配。

1511C-1 PN 支持将板载数字量 I/O 的第一个前连接器连接用于高速

计数器。CPU 1511C‑1 PN 手册介绍了 HSC 通道的硬件输入和输出

分配。

常规 (S7-1500)
激活此高速计数器

此参数用于指定是否使用相应的高速计数器：

选项 含义

禁用（默认） 不使用高速计数器。计数器不使用板载前连接器的连接，且无法触

发中断。对其控制接口执行的写入操作会被忽略，其反馈接口返回

零值。

启用 使用高速计数器。板载前连接器连接的 HSC 地址分配请参见紧凑型 
CPU 的设备手册。

硬件输入/输出 (S7-1500)
时钟发生器输入 (A)/脉冲输入 (A)/时钟发生器正向 (A)
该参数用于指定相应计数器的编码器信号 A 所使用的输入。该值无法更改。

时钟发生器输入 (B)/脉冲输入 (B)/时钟发生器正向 (B)
若将编码器与相应计数器的多个信号配合使用，该参数用于指定编码器信号 B 所使用的输入。

该值无法更改。

复位输入 (N)
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如针对相应计数器使用增量编码器，该参数用于指定复位输入所使用的输入（编码器信号 
N）。该值无法更改。

HSC DI0/HSC DI1
该参数用于确定将紧凑型 CPU 的哪个数字量输入用作计数器 DIm。

说明

可在设备组态的巡视窗口中，在“属性 > DI 16/DQ 16 > 输入 > 通道 n”(Properties > DI 16/
DQ 16 > Inputs > Channel n) 下组态数字量输入的输入延时。

HSC DQ0
可以通过反馈接口读取 DQ0 的状态。不能将 DQ0 分配给紧凑型 CPU 的物理数字量输出。

HSC DQ1
该参数用于确定将紧凑型 CPU 的哪个数字量输出用作 DQ1。可选择输出延时为 5 µs 或 500 µs 
的输出。

有关所有数字量输出的输出延时概要信息，请参见紧凑型 CPU 的设备手册。

手动操作（增量编码器或脉冲编码器） (S7-1500)

计数器输入 (S7-1500)
信号类型
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可以从以下信号类型 (页 64)中选择：

信号类型 含义 其它选项特定的参数

增量编码器（A、
B 相移）

已连接带有 A 和 B 相移信号的增

量编码器。

• 反转方向

• 信号评估

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

增量编码器（A、
B、N）

已连接带有 A 和 B 相移信号以及

零信号 N 的增量编码器。

• 反转方向

• 信号评估

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

• 对信号 N 的响应

• 同步频率

• Capture 功能的频率

脉冲 (A) 和方向 (B) 已连接带有方向信号（信号 B）的

脉冲编码器（信号 A）。

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

脉冲 (A) 已连接不带方向信号的脉冲编码

器（信号 A）。可以通过控制接

口 (页 203)指定计数方向。

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

向上计数 (A)，向

下计数 (B)
 

已连接向上计数（信号 A）和向

下计数（信号 B）的信号。

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

反转方向

可以反转计数方向以适合过程。

针对以下信号类型，方向反转功能可组态并处于激活状态：

• 增量编码器（A、B 相移）

• 增量编码器（A、B、N）

信号评估   
通过组态信号评估 (页 68)，可以指定对哪些信号沿进行计数。
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可以选择下列选项：

信号评估 含义

单重 
（默认）

在信号 B 处于低电平期间评估信号 A 的沿。

双重 评估信号 A 的每种沿。

四重 评估信号 A 和信号 B 的每种沿。

可使用以下信号类型分配参数：

• 增量编码器（A、B 相移）

• 增量编码器（A、B、N）

滤波频率           
通过组态滤波频率，可以抑制计数器输入 A、B 和 N 处的干扰。 
选定的滤波频率以介于约 40:60 与 60:40 之间的脉冲/中断比为基础。这将生成特定的 短

脉冲/中断时间。将抑制宽度短于 短脉冲时间/中断时间的信号变化。

可以选择下列滤波器频率：

滤波频率 短脉冲时间/中断时间

100 Hz 4.0 ms
200 Hz 2.0 ms
500 Hz 800 µs
1 kHz 400 µs
2 kHz 200 µs
5 kHz 80 µs
10 kHz 40 µs
20 kHz 20 µs
50 kHz 8.0  µs
100 kHz（紧凑型 CPU 的默认值） 4.0  µs
200 kHz**（TM Count 的默认值） 2.0  µs
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滤波频率 短脉冲时间/中断时间

500 kHz* 0.8  µs
1 MHz* （TM PosInput 的默认值） 0.4  µs

* 仅适用于 TM PosInput
** * 仅适用于 TM Count 和 TM PosInput

传感器类型 (TM Count)
通过组态传感器类型，可以为 TM Count 指定计数器输入的切换方式。

可以选择下列选项：

传感器类型 含义

源型输出

（默认）

编码器/传感器将输入 A、B 和 N 切换为 24VDC。

漏型输出 编码器/传感器将输入 A、B 和 N 切换为 M。

推挽（漏型和源型输出） 编码器/传感器将输入 A、B 和 N 交替切换为 M 和 
24VDC。

使用增量编码器时通常选择“推挽”类型的传感器。使用光栅、接近开关等 2 线制传感器时，

需要选择相应的接线，即“源型输出”或“漏型输出”。

要确定您的增量编码器是否为推挽编码器，可查看编码器的数据表。

说明

如果使用推挽编码器且组态的传感器类型为“推挽（漏型和源型输出）”，则可以监视编码

器信号以判断是否断线。

传感器类型（紧凑型 CPU）

“源型输出”传感器类型针对 Compact CPU 设置且不能更改。编码器/传感器将输入 A、B 和 N 
切换为 24V DC。
在紧凑型 CPU 中，可对源型输出编码器和推挽编码器进行操作。有关传感器类型的更多信息，

请参见编码器数据表。

接口标准 (TM PosInput)
使用该参数为 TM PosInput 指定编码器输出对称 (RS422) 信号还是非对称 (TTL) 信号。
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可以选择下列选项：

接口标准 含义

RS422，
对称（默认）

编码器输出符合 RS422 标准 (页 66)的对称信号。

TTL (5 V)，不对称 编码器输出符合 TTL 标准 (页 64)的非对称 5 V 信号。

说明

RS422 标准提供的抗干扰度高于 TTL 标准。因此，如果您的增量编码器或脉冲编码器支持 
RS422 和 TTL 标准，建议您使用 RS422 信号标准。

对信号 N 的响应

此参数用于指定出现信号 N 时触发哪种响应。

可以选择下列选项：

选项 含义

对信号 N 无响应

（默认）

计数器不受信号 N 的影响。

在信号 N 处同步 (页 39) 计数器在信号 N 处设置为起始值。 
如果为数字量输入选择“在信号 N 处启用同步”功能，则同

步取决于数字量输入上的电平。

在信号 N 处捕获 (页 30) 计数器值存储在信号 N 的 Capture 值中。数字量输入的使用

和 N 信号的使用对于 Capture 功能不是互斥的。

工艺对象在输出参数 CapturedValue 中显示 Capture 值。

说明

只有在选择了信号类型“增量编码器（A、B、N）”(Incremental encoder (A, B, N))，才能选

择出现信号 N 时的响应。

说明

如果选择了“在信号 N 出现时同步”，则可以为数字量输入 (页 162)选择功能“在信号 N 处
启用同步”。
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说明

对于版本为 V3.0 及更高版本的 High_Speed_Counter，以下内容适用：

只能在工作模式“将计数值作为参考”下选择“在信号 N 处捕获”(Capture at signal N)：

同步频率

此参数用于定义以下事件的频率：

• 在信号 N 处同步

• 作为数字量输入功能的同步

可以选择下列选项：

选项 含义

一次

（默认）

仅在第一个信号 N 出现或数字量输入的第一个组态沿出现时设

置计数器。

周期性 信号 N 或数字量输入的组态沿每次出现时都设置计数器。

Capture 功能的频率

此参数用于定义以下功能的 Capture 事件的频率：

• 在信号 N 处 Capture 
• 作为数字量输入功能的 Capture
可以选择下列选项：

选项 含义

一次 在相应数字量输入的第一个组态信号沿处或 N 信号的第一个上

升沿处，将当前计数器值作为 Capture 值进行保存。

周期性

（默认）

在相应数字量输入的各组态信号沿处或 N 信号的各上升沿处，

将当前计数器值作为 Capture 值进行保存。

计数限值和起始值 (S7-1500)
计数上限   
通过设置计数上限来限制计数范围。可输入一个 小为 2147483647 (231-1) 的值。必须输

入一个大于计数下限的值。
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默认设置为“2147483647”。

计数下限

通过设置计数下限来限制计数范围。可输入一个 小为 -2147483648 (-231) 的值。必须输入

一个小于计数上限的值。

默认设置为“-2147483648”。

起始值   
通过组态起始值，指定计数开始时的值以及在发生指定的事件时继续计数用的值。必须输入

一个介于计数限值之间或等于计数限值的值。

默认设置为“0”。

更多信息

有关详细信息，请参见计数限值处的特性 (页 25)和门启动时的计数器特性 (页 29)。

达到限值和门启动时的计数器特性 (S7-1500)
对超出计数限值的响应

可为超出计数限值 (页 25)组态以下特性：

响应 含义

停止计数 如果超出计数限值，则停止计数并关闭内部

门。要重新开始计数，还必须关闭并重新打

开软件/硬件门。

继续计数

（默认）

根据其它参数分配，以起始值或相反的计数

限值继续计数。

超出计数限值时重置
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超出计数限值时，可将计数器重置为以下值：

重置值 含义

为起始值 将计数器值设置为起始值。

为相反的计数限值

（默认）

将计数器值设置为相反的计数限值。

对门启动的响应

可设置以下对门启动的响应 (页 29)：

响应 含义

设为起始值 门打开时，将计数器值设置为起始值。

以当前值继续

（默认）

门打开时，使用上次的计数器值继续计数。

DI 的特性 (S7-1500)
设置 DI 的功能

通过组态数字量输入，指定切换时数字量输入触发哪些功能。

可以选择下列选项：

数字量输入的功能 含义 其它选项特定的参数

门启动/停止（电平触发） 相应数字量输入上的电平打开或关闭硬件门 
(页 28)。

• 输入延时

• 选择电平

门启动（沿触发） 相应数字量输入上出现组态沿时打开硬件门 
(页 28)。

• 输入延时

• 边沿选择

门停止（沿触发） 相应数字量输入上出现组态沿时关闭硬件门 
(页 28)。

• 输入延时

• 边沿选择

同步 (页 35) 相应数字量输入上出现组态沿时将计数器设置

为起始值。

EVENT_SYNC 反馈位指示是否已发生同步。

• 输入延时

• 边沿选择

• 同步频率

在信号 N 处启用同步 相应数字量输入上出现有效电平时，将启用在

信号 N 处同步计数器 (页 39)功能。

• 输入延时

• 选择电平
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数字量输入的功能 含义 其它选项特定的参数

Capture 在相应数字量输入的已组态信号沿处将当前计

数器值作为 (页 30) Capture 值进行保存。数字

量输入的使用和 N 信号的使用对于 Capture 功
能不是互斥的。

反馈接口中的 CAPTURED_VALUE 值表示 
Capture 值。

• 输入延时

• 边沿选择

• Capture 功能的频率

• Capture 后的计数器值特性

无功能的数字量输入 没有为相应的数字量输入分配任何工艺功能。

可通过相应反馈位读取数字量输入的信号状

态：

• STS_DI0
• STS_DI1
• STS_DI2

• 输入延时

说明

除“无功能的数字量输入”外，其它每个功能都只能针对各个计数器使用一次，并且当相关

功能已用于某一数字量输入时，对其它输入不再可用。

输入延时（TM Count 和 TM PosInput）
此参数用于抑制数字量输入中的信号干扰。仅在信号保持稳定的时间大于所组态的输入延时

时间时，才能检测到该更改。

可以从以下输入延时中进行选择：

• 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms （默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms
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说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。

说明

在“DI0 特性”(Behavior of DI0) 下一并组态所有数字量输入的输入延时。输入延时还显示在

“DI1 特性”(Behavior of DI1) 下，对于 TM Count，也显示在“DI2 特性”(Behavior of DI2) 下。

输入延时（紧凑型 CPU）

此参数用于抑制 DIn 信号的数字量输入中的干扰。仅在信号保持稳定的时间大于所组态的输

入延时时间时，才能检测到该更改。

在设备组态的巡视窗口中，可在“属性 > DI 16/DQ 16 > 输入 > 通道 n”(Properties > DI 16/
DQ 16 > Inputs > Channel n) 下组态紧凑型 CPU 数字量输入的输入延时。

可以从以下输入延时中进行选择：

• 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms
• 0.4 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms （默认值）

• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。

选择电平

此参数用于指定激活数字量输入的电平。 
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可以选择下列选项：

电平 含义

高电平激活 (Active with high 
level)
（默认值）

相应数字量输入在置位时激活。

低电平激活 (Active with low 
level)

相应数字量输入在未置位时激活。

可为数字量输入的以下功能设置此参数：

• 门启动/停止（电平触发）

• 在信号 N 处启用同步

边沿选择

此参数用于指定触发组态功能的数字量输入的边沿类型。

根据所选功能的不同，可能有以下选项可供选择：

• 在上升沿（默认）

• 在下降沿

• 在上升沿和下降沿

可为数字量输入的以下功能设置此参数：

• 门启动（沿触发）

• 门停止（沿触发）

• 同步

• Capture

说明

只能为“Capture”功能组态“上升沿和下降沿”。

同步频率
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此参数用于定义以下事件的频率：

• 在信号 N 处同步

• 作为数字量输入功能的同步

可以选择下列选项：

选项 含义

一次

（默认）

仅在第一个信号 N 出现或数字量输入的第一个组态沿出现时设

置计数器。

周期性 信号 N 或数字量输入的组态沿每次出现时都设置计数器。

Capture 功能的频率

此参数用于定义以下功能的 Capture 事件的频率：

• 在信号 N 处 Capture 
• 作为数字量输入功能的 Capture
可以选择下列选项：

选项 含义

一次 在相应数字量输入的第一个组态信号沿处或 N 信号的第一个上

升沿处，将当前计数器值作为 Capture 值进行保存。

周期性

（默认）

在相应数字量输入的各组态信号沿处或 N 信号的各上升沿处，

将当前计数器值作为 Capture 值进行保存。

Capture 后的计数器值特性

捕获事件 (页 30)后，可以组态计数器的下列特性：

响应 含义

继续计数

（默认）

将当前计数器值另存为 Capture 值后，计数不受影响并

继续进行。

设为起始值并继续计数 将当前计数器值另存为 Capture 值后，用起始值继续计

数。
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DQ 的特性 (S7-1500)

设置输出           
通过数字量输出的参数分配，可以指定数字量输出的切换条件。

可以选择下列选项：

在操作模式“计数”中的数字量

输出的功能 (页 43)
含义 其它选项特定的参数

比较值和上限之间

（默认）

如果比较值 <= 计数器值 <= 计数上限，

则相应的数字量输出激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

在比较值和下限之间 如果：

计数下限 <= 计数器值 <= 比较值，则激活相

应的数字量输出

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

比较值 0 和 1 之间 如果比较值 0 <= 计数器值 <= 比较值 1，
则数字量输出 DQ1 激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 滞后（采用增量的形式）

在比较值持续一个脉宽时间 计数器值达到比较值时，相应数字量输出会

在组态的时间内以及在计数方向上处于激活

状态。

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 脉冲持续时间

• 滞后（采用增量的形式）

在 CPU 发出置位命令后，达到比

较值之前

从 CPU 发出置位命令时，相应数字量输出激

活，直到计数器值等于比较值为止。

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 滞后（采用增量的形式）

由用户程序使用 CPU 可通过控制接口 (页 42)切换相应数字量

输出。

—

说明

紧凑型 CPU 计数器的 DQ0
使用紧凑型 CPU 时，可以通过反馈接口使用相应的数字量输出 DQ0，但此时 DQ0 不能作为

物理输出。
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说明

只有为数字量输出 DQ0 选择了“由用户程序使用”(Use by user program) 功能，才能为数字

量输出 DQ1 选择“比较值 0 和 1 之间”(Between comparison value 0 and 1) 功能。

说明

“在比较值持续一个脉宽时间”和“从 CPU 置位命令之后，达到比较值之前”功能只在计数

脉冲达到比较值时切换相关数字量输出。通过同步等操作设置计数器值时，数字量输出不会

切换。 

在操作模式“测量”中的数字量

输出的功能 (页 51)
含义 其它选项特定的参数

测量值 >= 比较值

（默认）

如果测量值大于等于比较值，则相应数字量输

出处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

测量值 <= 比较值 如果测量值小于等于比较值，则相应数字量输

出处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

比较值 0 和 1 之间 如果比较值 0 <= 测量值 <= 比较值 1，
则数字量输出 DQ1 处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

不在比较值 0 和 1 之间 如果比较值 1 <= 测量值 <= 比较值 0，
则数字量输出 DQ1 处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

由用户程序使用 CPU 可通过控制接口 (页 42)切换相应数字量

输出。

—

说明

仅数字量输出 DQ1 并且仅当数字量输出 DQ0 选择“由用户程序使用”(Use by user program) 
功能时，才能选择功能“介于比较值 0 和 1 之间”(Between comparison value 0 and 1) 和“不

在比较值 0 和 1 之间”(Not between comparison value 0 and 1)。

比较值 0（TM Count 和 TM PosInput）
操作模式“计数”：

通过比较值 (页 43)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ0 因所选比较事件而切换的计数器

值。

必须输入一个大于等于计数下限的整数 (DINT)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”

功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为“0”。
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操作模式“测量”：

通过比较值 (页 51)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ0 因所选比较事件而切换的测量值。

必须输入一个浮点数 (REAL)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 
必须小于比较值 1。 小值为 -7.922816 x 1028。默认设置为“0.0”。比较值的单位取决于测

量变量。

比较值 0（紧凑型 CPU）

操作模式“计数”：

通过比较值 (页 43)的参数分配，可以指定在所选比较事件的反馈接口中将 STS_DQ0 位置位

的计数器值。在紧凑型 CPU 中，数字量输出 DQ0 不能用作物理输出。

必须输入一个大于等于计数下限的整数 (DINT)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”

功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为“0”。
操作模式“测量”：

通过比较值 (页 51)的参数分配，可以指定在所选比较事件的反馈接口中将 STS_DQ0 位置位

的测量值。在紧凑型 CPU 中，数字量输出 DQ0 不能用作物理输出。

必须输入一个浮点数 (REAL)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 
必须小于比较值 1。 小值为 -7.922816 x 1028。默认设置为“0.0”。比较值的单位取决于测

量变量。

比较值 1
操作模式“计数”：

通过比较值 (页 43)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ1 因所选比较事件而切换的计数器

值。

必须输入一个小于等于计数上限的整数 (DINT)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”

功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为“10”。
操作模式“测量”：

通过比较值 (页 51)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ1 因所选比较事件而切换的测量值。

必须输入一个浮点数 (REAL)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 
必须小于比较值 1。 大值为 7.922816 x 1028。默认设置为“10.0”。比较值的单位取决于测

量变量。

计数方向
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使用此参数指定所选功能有效时的计数方向。

可以选择下列选项：

计数方向 含义

在两个方向上

（默认）

各数字量输出的比较和切换与计数方向无关。

向上 只有计数器向上计数时，才会进行相应数字量输出的比较和

切换。

向下 只有计数器向下计数时，才会进行相应数字量输出的比较和

切换。

可为以下功能组态参数：

• 在比较 0 和 1 之间（操作模式“计数”）

• 在比较值持续一个脉宽时间

• 在 CPU 发出置位命令后，达到比较值之前

脉冲持续时间

通过组态“在比较值持续一个脉宽时间”功能的脉冲宽度，可以指定相应数字量输出处于激

活状态的毫秒数。

如果输入“0”且计数器值与比较值相等，则数字量输出在下一个计数脉冲出现之前一直激活。

允许介于 0.0 到 6553.5 之间的值。

默认设置为“500.0”，相当于 0.5 s 的脉冲持续时间。

滞后（采用增量的形式）   
通过组态滞后 (页 59)，可以定义比较值前后的范围。对于“在比较值和上限之间”和“在

比较值与下限之间”功能，还会对计数器限值应用滞后。在滞后范围内，数字量输出无法重

新切换，直到计数器值超出该范围。

选择一个足够小的滞后值。如果从组态比较值开始的滞后范围包括整个计数范围，则无法保

证比较值可正常使用。

无论滞后值是多少，滞后范围都在达到计数上/下限时结束。
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如果输入“0”，则禁用滞后。可输入一个介于 0 和 255 之间的值。默认设置为“0”。

说明

滞后只适用于操作模式“计数”。

指定测量值 (S7-1500)
测量变量

此参数用来指定由工艺模块提供的测量变量 (页 54)。反馈接口中的 MEASURED_VALUE 值表

示测量值。

可以选择下列选项：

测量变量 含义 其它选项特定的参数

频率

（默认）

测量变量显示每秒的增量数。该值为浮点数 
(REAL)。单位为 Hz。

• 更新时间

周期 测量变量即为两个增量间的平均周期。该值为整数 
(DINT)。单位为 s。

• 更新时间

速度 测量变量是速度值。

有关速度测量示例，请参见“每单位增量

数”(Increments per unit) 参数的说明。

• 更新时间

• 速度测量的时间基数

• 每单位增量数

更新时间

以毫秒组态更新时间 (页 54)，可指定两次测量值更新间的时间间隔。

更新时间和信号类型 (页 155)会影响测量的精度。如果更新时间至少为 100 ms，则可忽略

信号类型的影响。 
如果更新时间小于 100 ms，可使用以下信号类型获取 大测量精度：

• 增量编码器（A、B 相移），采用信号评估“单重”

• 增量编码器（A、B、N），采用信号评估“单重”

• 脉冲 (A) 和方向 (B)
• 脉冲 (A)
对于其它信号类型，测量精度取决于使用的编码器和电缆。
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如果输入“0”，则测量值可在每个模块内部周期更新一次。 多可输入三个小数位。允许介于 
0.0 到 25000.0 之间的值。默认设置为“10.0”。

速度测量的时间基数

该参数定义速度将返回的时间基数。

可以选择下列选项：

• 1 ms
• 10 ms
• 100 ms
• 1 s
• 60 s
默认设置为“60 s”。

每单位增量数

该参数定义每个相关单位由增量或绝对值编码器提供给速度测量的计数脉冲数。

计数脉冲数取决于组态的信号评估。可输入一个介于 1  和 65535 之间的值。

示例 1：
行程 1 米，编码器相应地传送 4000 个计数脉冲。应以每秒米数为单位测量速度。“信号评

估”组态为“双重”。

这种情况下，需指定以下参数： 
• 每单位增量数：8000 
• 速度测量的时基：1 s
示例 2：
编码器每转传送 4096  个计数脉冲。应以每分钟转数为单位测量速度。“信号评估”(signal 
evaluation) 组态为“单重”(Single)。
这种情况下，需指定以下参数： 
• 每单位增量数：4096
• 速度测量的时基：60 s
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手动操作（SSI 绝对编码器） (S7-1500)

计数器输入 (S7-1500)
信号类型

如果连接了带有数据信号（信号 ID）和周期信号（信号 C）的 SSI 绝对编码器，请选择信号

类型 (页 67)“绝对编码器 (SSI)”。

反转方向

您可以使用该参数反转 SSI 绝对编码器提供的值。从而可使检测到的编码器方向适应电机旋

转方向。

说明

此参数仅对帧中位置值的 LSB 与 MSB 范围内的值有效。

帧长度   
通过帧长度的参数分配，可以指定所使用的 SSI 绝对编码器 (页 24)的 SSI 帧位数。可在 SSI 绝
对编码器的数据手册中找到此编码器的帧长度。帧长度中还包含了特殊位。奇偶校验位不在

帧长度中计数。

允许 10 位到 40 位之间的帧长度。默认设置为“13 Bit”。
有关 SSI 帧格式的两个示例，请参见帧格式的示例 (页 132)。

代码类型

可使用代码类型的参数分配指定编码器提供二进制码还是格雷码。

可以选择下列选项：

代码类型 含义

格雷码

（默认）

将 SSI 绝对编码器返回的格雷码形式的位置值转换为二进制码。

二进制码 SSI 绝对编码器返回的值不进行转换。

传输率
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通过传输速率的参数分配，可以指定工艺模块与 SSI 绝对编码器之间的数据传输速率。 
可以选择下列选项：

• 125 kHz（预设）

• 250 kHz
• 500 kHz
• 1 MHz
• 1.5 MHz
• 2 MHz
大传输速率取决于电缆长度和 SSI 绝对编码器的技术规范。更多相关信息，请参见 

TM PosInput 产品手册和编码器说明。

单稳态触发器时间

通过单稳态触发器时间的参数分配，可以指定两个 SSI 帧之间的空闲时间。

组态的单稳态触发器时间必须大于或等于所使用的 SSI 绝对值编码器的单稳态触发器时间。

在 SSI 绝对编码器的技术规范中可找到该值。

可以选择下列选项：

• “自动”(Automatically)（默认）

• 16 µs
• 32 µs
• 48 µs
• 64 µs

说明

如果选择了“自动”(Automatic) 选项，单稳态触发器时间将自动适应所用的编码器。

在等时模式下，“自动”(Automatic) 选项对应于单稳态触发器时间 64 µs。如果所用 SSI 绝
对值编码器的单稳态触发器时间小于 64 µs，您可通过选择具体编码器值来实现更快的同步

时间。

奇偶校验

通过奇偶校验的参数分配，可以指定 SSI 绝对编码器是否传送一个奇偶校验位。 
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举例来说，如果已分配具有奇偶校验功能的 25 位编码器，则工艺模块将读取 26 位。通过位 
ENC_ERROR 在反馈接口中报告奇偶校验错误。

位置值的 LSB 位号

此参数用于在 SSI 绝对编码器的帧中指定位置值的 LSB（ 低有效位）位号。这样就可以限

制提供位置值的帧的范围。

该值必须小于位置值的 MSB 位号。位置值的 MSB 和 LSB 位的位号差必须小于 32。 
默认设置为“0”。

说明

如果已选择代码类型“格雷码”(Gray)，则只将位置值的 LSB 与 MSB 范围内的值转换为二进

制码。

位置值的 MSB 位号

此参数用于在 SSI 绝对编码器的帧中指定位置值的 MSB（ 高有效位）位号。这样就可以限

制提供位置值的帧的范围。 
该值必须小于帧长度并大于位置值的 LSB 位号。位置值的 MSB 和 LSB 位的位号差必须小于 
32。 
默认设置为“12”。

说明

如果已选择代码类型“格雷码”(Gray)，则只将位置值的 LSB 与 MSB 范围内的值转换为二进

制码。

DI 的特性 (S7-1500)
设置 DI 的功能

通过组态数字量输入，指定切换时数字量输入触发哪些功能。
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可以选择下列选项：

数字量输入的功能 含义 其它选项特定的参数

捕获 (页 33) 相应数字量输入上出现组态沿时将当前的位置值作为 
Capture 值保存。

CAPTURED_VALUE 反馈位指示捕获值。

此功能仅适用于两个数字量输入之一。

• 输入延时

• 边沿选择

• Capture 功能的频率

无功能的数字量输

入

没有为相应的数字量输入分配任何工艺功能。 
可通过相应反馈位读取数字量输入的信号状态：

• STS_DI0 
• STS_DI1 

• 输入延时

说明

只能在工作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参考”下选择“Capture”功能。

输入延时

通过组态输入延迟，可以抑制数字量输入上的干扰。脉冲宽度比组态的输入延迟更短的信号

被抑制。

可以从以下输入延时中进行选择：

• 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms（默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。
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说明

在“DI0 特性”(Behavior of DI0) 下一并组态所有数字量输入的输入延时。输入延迟还显示在

“DI1 特性”(Behavior of DI1) 下。

边沿选择

此参数用于为“捕获”(Capture) 功能指定触发已组态功能的数字量输入边沿类型。

可以选择下列选项：

• 在上升沿（默认）

• 在下降沿

• 在上升沿和下降沿

Capture 功能的频率

此参数用于定义 Capture 事件 (页 33)的频率：

可以选择下列选项：

选项 含义

一次 在相应数字量输入的第一个组态信号沿处将当前计数器值作为 
Capture 值进行保存。

周期性

（默认）

在相应数字量输入的各组态信号沿处将当前计数器值作为 
Capture 值进行保存。

DQ 的特性 (S7-1500)
设置输出           
通过数字量输出的参数分配，可以指定数字量输出的切换条件。
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根据操作模式，可选择以下选项：

在操作模式“定位输入”中

的数字量输出的功能 (页 47)
含义 其它选项特定的参数

比较值和上限之间

（默认）

如果比较值 <= 位置值 <= 大位置值，

则相应数字量输出激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

在比较值和下限之间 如果 小位置值 <= 位置值 <= 比较值，

则相应数字量输出激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

比较值 0 和 1 之间 如果比较值 0 <= 位置值 <= 比较值 1，
则数字量输出 DQ1 激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 滞后（采用增量的形式）

在比较值持续一个脉宽时间 当位置值等于、小于或大于比较值时，相应数

字量输出将在所分配的时间内和位置值变化方

向上处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 脉冲持续时间

• 滞后（采用增量的形式）

在 CPU 发出置位命令后，达到

比较值之前

当 CPU 发出置位命令时，相应数字量输出将在

所分配的位置值变化方向上处于激活状态，直

到位置值等于、小于或大于比较值。

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 滞后（采用增量的形式）

由用户程序使用 CPU 可通过控制接口 (页 42)切换相应数字量输

出。

—

说明

只有为数字量输出 DQ0 选择了“由用户程序使用”(Use by user program) 功能，才能为数字

量输出 DQ1 选择“比较值 0 和 1 之间”(Between comparison value 0 and 1) 功能。
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在操作模式“测量”中的数字

量输出的功能 (页 51)
含义 其它选项特定的参数

测量值 >= 比较值

（默认）

如果测量值大于等于比较值，则相应数字量输出

处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

测量值 <= 比较值 如果测量值小于等于比较值，则相应数字量输出

处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

比较值 0 和 1 之间 如果比较值 0 <= 测量值 <= 比较值 1，
则数字量输出 DQ1 处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

不在比较值 0 和 1 之间 如果比较值 1 <= 测量值 <= 比较值 0，
则数字量输出 DQ1 处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1

由用户程序使用 CPU 可通过控制接口 (页 42)切换相应数字量输

出。

—

说明

仅数字量输出 DQ1 并且仅当数字量输出 DQ0 选择“由用户程序使用”(Use by user program) 
功能时，才能选择功能“介于比较值 0 和 1 之间”(Between comparison value 0 and 1) 和“不

在比较值 0 和 1 之间”(Not between comparison value 0 and 1)。

比较值 0
操作模式“定位输入”：

通过比较值 (页 47)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ0 因所选比较事件而切换的位置值。

如果使用位置值长度 大为 31 位的 SSI 绝对编码器，则必须输入一个正整数 (DINT)，值范

围在 0 和 2(MSB-LSB+1)-1 之间。如果使用位置值长度为 32 位的 SSI 绝对编码器，则必须输入一

个有符号的整数 (DINT)，值范围在 –2147483648 和 2147483647 之间。

如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为

“0”。
操作模式“测量”：

通过比较值 (页 51)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ0 因所选比较事件而切换的测量值。

必须输入一个浮点数 (REAL)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 
必须小于比较值 1。 小值为 -7.922816 x 1028。默认设置为“0.0”。比较值的单位取决于测

量变量。
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比较值 1
操作模式“定位输入”

通过比较值 (页 47)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ1 因所选比较事件而切换的位置值。

如果使用位置值长度 大为 31 位的 SSI 绝对编码器，则必须输入一个正整数 (DINT)，值范

围在 0 和 2(MSB-LSB+1)-1 之间。如果使用位置值长度为 32 位的 SSI 绝对编码器，则必须输入一

个有符号的整数 (DINT)，值范围在 –2147483648 和 2147483647 之间。

如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为

“10”。
操作模式“测量”

通过比较值 (页 51)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ1 因所选比较事件而切换的测量值。

必须输入一个浮点数 (REAL)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 
必须小于比较值 1。 大值为 7.922816 x 1028。默认设置为“10.0”。比较值的单位取决于测

量变量。

计数方向

使用此参数指定所选功能有效时的位置值变化方向。

可以选择下列选项：

位置值变化方向 含义

在两个方向上

（默认）

无论位置值增加还是降低，都执行相应数字量输出的比较和

切换。

向上 只有位置值增加时，才会执行相应数字量输出的比较和切

换。

向下 只有位置值降低时，才会执行相应数字量输出的比较和切

换。

可为以下功能组态参数：

• 比较值 0 和 1 之间（“位置输入”操作模式）

• 在比较值持续一个脉宽时间

• 在 CPU 发出置位命令后，达到比较值之前

脉冲持续时间
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通过组态“在比较值持续一个脉宽时间”功能的脉冲宽度，可以指定相应数字量输出处于激

活状态的毫秒数。

允许介于 0.1 到 6553.5 ms 之间的值。

默认设置为“500.0”，相当于 0.5 s 的脉冲持续时间。

滞后（采用增量的形式）

通过组态滞后 (页 61)，可以定义比较值前后的范围。对于“在比较值和上限之间”和“在

比较值与下限之间”功能，还会对计数器限值应用滞后。在滞后范围内，数字量输出无法重

新切换，直到位置值离开该范围一次为止。

选择一个足够小的滞后值。如果滞后范围的起始值为所组态的比较值且超出整个位置值范围，

则无法确保比较值的正常运行。

无论滞后值是多少，滞后范围都在达到计数上/下限时结束。

如果输入“0”，则禁用滞后。可输入一个介于 0 和 255 之间的值。默认设置为“0”。

说明

滞后只适用于操作模式“定位输入”。

指定测量值 (S7-1500)
测量变量

该参数指定了工艺模块是提供一个确定的测量变量 (页 54)还是完整的 SSI 帧。

可以选择下列选项：

选项 含义 其它选项特定的参数

频率

（默认）

测量变量显示了每秒的增量数，其中的每次增量均对应于

一次位置值变化。该值为浮点数 (REAL)。单位为 Hz。 
反馈接口中的 MEASURED_VALUE 值表示测量值。

• 更新时间

周期 测量变量即为位置值的两个增量间的平均周期。该值为整

数 (DINT)。单位为 s。
反馈接口中的 MEASURED_VALUE 值表示测量值。

• 更新时间

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 181



选项 含义 其它选项特定的参数

速度 测量变量是速度值。

有关速度测量示例，请参见“每单位增量数”(Increments 
per unit) 参数的说明。

反馈接口中的 MEASURED_VALUE 值表示测量值。

• 更新时间

• 速度测量的时间基数

• 每单位增量数

完整 SSI 帧 将返回 SSI 帧的前 32 位（位 0 到位 31），而不是测量变

量。在这种情况下，还将提供不属于位置信息的特殊位。

还会忽略已组态的方向反转。

反馈接口中的 MEASURED_VALUE 值表示 32 位。

相关示例，请参见帧格式的示例 (页 132)。此选项仅在工

作模式“将位置值（SSI 绝对值）作为参考”下可用。

—

说明

如果测量值计算需要每转增量，则通过参数化的报文长度作为 2 的幂次方自动计算得出，例

如每转 8192 个增量的报文长度为 13 位。如果使用 SSI 绝对编码器，其每转增量不对应于 2 
的幂次方，则计算的测量值可能会暂时不正确。

更新时间

以毫秒组态更新时间 (页 54)，可指定两次测量值更新间的时间间隔。通过较长的更新时间

可平滑不稳定的测量变量。

如果输入“0”，则测量值可在每个模块内部周期更新一次。 多可输入三个小数位。允许介于 
0.0 到 25000.0 之间的值。默认设置为“10.0”。

速度测量的时间基数

该参数定义速度将返回的时间基数。

可以选择下列选项：

• 1 ms
• 10 ms
• 100 ms
• 1 s
• 60 s
默认设置为“60 s”。
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每单位增量数

该参数定义了每个相关单位的增量数（由 SSI 绝对编码器提供，用于速度测量）。

可输入一个介于 1  和 65535 之间的值。

示例 1：
绝对编码器以每转 12 位的分辨率工作并且每转执行的增量数为 4096 。应以每分钟转数为

单位测量速度。 
这种情况下，需指定以下参数： 
• 每单位增量数：4096
• 速度测量的时基：60 s
示例 2：
行程 1 米，编码器相应地传送 10000 个增量。应以每秒米数为单位测量速度。 
这种情况下，需指定以下参数： 
• 每单位增量数：10000
• 速度测量的时基：1 s

Fast Mode（增量编码器或脉冲编码器）  (S7-1500)

计数器输入 (S7-1500)
信号类型
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可以从以下信号类型 (页 64)中选择：

信号类型 含义 其它选项特定的参数

增量编码器（A、
B 相移）

已连接带有 A 和 B 相移信号的增

量编码器。

• 反转方向

• 信号评估

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

增量编码器（A、
B、N）

已连接带有 A 和 B 相移信号以及

零信号 N 的增量编码器。

• 反转方向

• 信号评估

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

• 对信号 N 的响应

• 同步频率

• 同步计数方向

脉冲 (A) 和方向 (B) 已连接带有方向信号（信号 B）的

脉冲编码器（信号 A）。

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

脉冲 (A) 已连接不带方向信号的脉冲编码

器（信号 A）。

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

向上计数 (A)，向

下计数 (B)
 

已连接向上计数（信号 A）和向

下计数（信号 B）的信号。

• 滤波频率

• 传感器类型或接口标准

反转方向

可以反转计数方向以适合过程。

针对以下信号类型，方向反转功能可组态并处于激活状态：

• 增量编码器（A、B 相移）

• 增量编码器（A、B、N）

信号评估   
通过组态信号评估 (页 68)，可以指定对哪些信号沿进行计数。
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可以选择下列选项：

信号评估 含义

单重 
（默认）

在信号 B 处于低电平期间评估信号 A 的沿。

双重 评估信号 A 的每种沿。

四重 评估信号 A 和信号 B 的每种沿。

可使用以下信号类型分配参数：

• 增量编码器（A、B 相移）

• 增量编码器（A、B、N）

滤波频率           
通过组态滤波频率，可以抑制计数器输入 A、B 和 N 处的干扰。 
选定的滤波频率以介于约 40:60 与 60:40 之间的脉冲/中断比为基础。这将生成特定的 短

脉冲/中断时间。将抑制宽度短于 短脉冲时间/中断时间的信号变化。

可以选择下列滤波器频率：

滤波频率 短脉冲时间/中断时间

100 Hz 4.0 ms
200 Hz 2.0 ms
500 Hz 800 µs
1 kHz 400 µs
2 kHz 200 µs
5 kHz 80 µs
10 kHz 40 µs
20 kHz 20 µs
50 kHz 8.0  µs
100 kHz 4.0  µs
200 kHz（TM Count 的默认值） 2.0  µs

计数、测量和定位输入

1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 185



滤波频率 短脉冲时间/中断时间

500 kHz* 0.8  µs
1 MHz*（TM PosInput 的默认值） 0.4  µs

* 仅适用于 TM PosInput

传感器类型 (TM Count)
通过组态传感器类型，可以为 TM Count 指定计数器输入的切换方式。

可以选择下列选项：

传感器类型 含义

源型输出

（默认）

编码器/传感器将输入 A、B 和 N 切换为 24VDC。

漏型输出 编码器/传感器将输入 A、B 和 N 切换为 M。

推挽（漏型和源型输出） 编码器/传感器将输入 A、B 和 N 交替切换为 M 和 
24VDC。

使用增量编码器时通常选择“推挽”类型的传感器。使用光栅、接近开关等 2 线制传感器时，

需要选择相应的接线，即“源型输出”或“漏型输出”。

要确定您的增量编码器是否为推挽编码器，可查看编码器的数据表。

说明

如果使用推挽编码器且组态的传感器类型为“推挽（漏型和源型输出）”，则可以监视编码

器信号以判断是否断线。

接口标准 (TM PosInput)
使用该参数为 TM PosInput 指定编码器输出对称 (RS422) 信号还是非对称 (TTL) 信号。

可以选择下列选项：

接口标准 含义

RS422，
对称（默认）

编码器输出符合 RS422 标准 (页 66)的对称信号。

TTL (5 V)，不对称 编码器输出符合 TTL 标准 (页 64)的非对称 5 V 信号。
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说明

RS422 标准提供的抗干扰度高于 TTL 标准。因此，如果您的增量编码器或脉冲编码器支持 
RS422 和 TTL 标准，建议您使用 RS422 信号标准。

对信号 N 的响应

此参数用于指定出现信号 N 时触发哪种响应。

可以选择下列选项：

选项 含义

对信号 N 无响应

（默认）

计数器不受信号 N 的影响。

在信号 N 处同步 (页 39) 计数器在信号 N 处设置为起始值。 
如果为数字量输入选择“在信号 N 处启用同步”功能，则同

步取决于数字量输入上的电平。

说明

只有在选择了信号类型“增量编码器（A、B、N）”(Incremental encoder (A, B, N))，才能选

择出现信号 N 时的响应。

说明

如果选择了“在信号 N 出现时同步”，则可以为数字量输入 (页 190)选择功能“在信号 N 处
启用同步”。

同步频率

此参数用于定义以下事件的频率：

• 在信号 N 处同步

• 作为数字量输入功能的同步

计数、测量和定位输入
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可以选择下列选项：

选项 含义

一次

（默认）

仅在第一个信号 N 出现或数字量输入的第一个组态沿出现时设

置计数器。

周期性 信号 N 或数字量输入的组态沿每次出现时都设置计数器。

同步计数方向

此参数用于定义启用下列功能时的计数方向：

• 在信号 N 处同步

• 作为数字量输入功能的同步

可以选择下列选项：

选项 含义

向上

（默认值）

只有向上计数时才会进行同步。 

向下 只有向下计数时才会进行同步。 
双向 同步与计数方向无关。

计数限值和起始值 (S7-1500)
计数上限   
通过设置计数上限来限制计数范围。可输入一个不超过 33554431 (225-1) 的值。必须输入

一个大于计数下限的值。

默认设置为“33554431”。

计数下限

通过设置计数下限来限制计数范围。可输入一个大于 0 的值。必须输入一个小于计数上限的

值。

默认设置为“0”。

起始值   
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通过组态起始值，指定计数开始时的值以及在发生指定的事件时继续计数用的值。必须输入

一个介于计数限值之间或等于计数限值的值。

默认设置为“0”。

更多信息

有关详细信息，请参见计数限值处的特性 (页 25)和门启动时的计数器特性 (页 29)。

达到限值和门启动时的计数器特性 (S7-1500)
对超出计数限值的响应

可组态以下对违反计数限值的响应 (页 25)：

响应 含义

停止计数 如果超出计数限值，则停止计数并关闭内部

门。要重新开始计数，还必须关闭并重新打

开软件/硬件门。

继续计数

（默认）

根据其它参数分配，以起始值或相反的计数

限值继续计数。

超出计数限值时重置

超出计数限值时，可将计数器重置为以下值：

重置值 含义

为起始值 将计数器值设置为起始值。

为相反的计数限值

（默认）

将计数器值设置为相反的计数限值。

对门启动的响应
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可设置以下对门启动的响应 (页 29)：

响应 含义

设为起始值 门打开时，将计数器值设置为起始值。

以当前值继续

（默认）

门打开时，使用上次的计数器值继续计数。

说明

此参数只有在已组态硬件门时才有效。

DI 的特性 (S7-1500)
设置 DI 的功能

通过组态数字量输入，指定切换时数字量输入触发哪些功能。

可以选择下列选项：

数字量输入的功能 含义 其它选项特定的参数

门启动/停止（电平触发） 相应数字量输入上的电平打开或关闭硬件门 
(页 28)。

• 输入延时

• 选择电平

门启动（沿触发） 相应数字量输入上出现组态沿时打开硬件门 
(页 28)。

• 输入延时

• 边沿选择

门停止（沿触发） 相应数字量输入上出现组态沿时关闭硬件门 
(页 28)。

• 输入延时

• 边沿选择

同步 (页 35) 相应数字量输入上出现组态沿时将计数器设置

为起始值。

• 输入延时

• 边沿选择

• 同步频率

• 同步计数方向

在信号 N 处启用同步 相应数字量输入上出现有效电平时，将启用在

信号 N 处同步计数器 (页 39)功能。

• 输入延时

• 选择电平

无功能的数字量输入 没有为相应的数字量输入分配任何工艺功能。

可通过相应反馈位读取数字量输入的信号状

态：

• STS_DI0
• STS_DI1
• STS_DI2

• 输入延时

计数、测量和定位输入
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说明

除“无功能的数字量输入”外，其它每个功能都只能针对各个计数器使用一次，并且当相关

功能已用于某一数字量输入时，对其它输入不再可用。

输入延时

此参数用于抑制数字量输入中的信号干扰。仅在信号保持稳定的时间大于所组态的输入延时

时间时，才能检测到该更改。

可以从以下输入延时中进行选择：

• 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms （默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。

说明

在“DI0 特性”(Behavior of DI0) 下一并组态所有数字量输入的输入延时。输入延时还显示在

“DI1 特性”(Behavior of DI1) 下，对于 TM Count，也显示在“DI2 特性”(Behavior of DI2) 下。

选择电平

此参数用于指定激活数字量输入的电平。 
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可以选择下列选项：

电平 含义

高电平激活 (Active with high 
level)
（默认值）

相应数字量输入在置位时激活。

低电平激活 (Active with low 
level)

相应数字量输入在未置位时激活。

可为数字量输入的以下功能设置此参数：

• 门启动/停止（电平触发）

• 在信号 N 处启用同步

边沿选择

此参数用于指定触发组态功能的数字量输入的边沿类型。

根据所选功能的不同，可能有以下选项可供选择：

• 在上升沿（默认）

• 在下降沿

可为数字量输入的以下功能设置此参数：

• 门启动（沿触发）

• 门停止（沿触发）

• 同步

同步频率

此参数用于定义以下事件的频率：

• 在信号 N 处同步

• 作为数字量输入功能的同步
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可以选择下列选项：

选项 含义

一次

（默认）

仅在第一个信号 N 出现或数字量输入的第一个组态沿出现时设

置计数器。

周期性 信号 N 或数字量输入的组态沿每次出现时都设置计数器。

同步计数方向

此参数用于定义启用下列功能时的计数方向：

• 在信号 N 处同步

• 作为数字量输入功能的同步

可以选择下列选项：

选项 含义

向上

（默认值）

只有向上计数时才会进行同步。 

向下 只有向下计数时才会进行同步。 
双向 同步与计数方向无关。

DQ 的特性 (S7-1500)

设置输出           
通过数字量输出的参数分配，可以指定数字量输出的切换条件。

可以选择下列选项：

数字量输出的功能 (页 43) 含义 其它选项特定的参数

比较值和上限之间

（默认）

如果比较值 <= 计数器值 <= 计数上限，

则相应的数字量输出激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

在比较值和下限之间 如果：

计数下限 <= 计数器值 <= 比较值，则激活相

应的数字量输出

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）
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数字量输出的功能 (页 43) 含义 其它选项特定的参数

比较值 0 和 1 之间 如果比较值 0 <= 计数器值 <= 比较值 1，
则数字量输出 DQ1 激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 滞后（采用增量的形式）

在比较值持续一个脉宽时间 计数器值达到比较值时，相应数字量输出会

在组态的时间内以及在计数方向上处于激活

状态。

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 脉冲持续时间

• 滞后（采用增量的形式）

无功能的数字量输出 无论对 CPU STOP 的响应如何，

均会将相应数字量输出设置为 0。
—

说明

只有为数字量输出 DQ0 选择了“数字量输出无功能”功能，才能为数字量输出 DQ1 设置“比

较值 0 和 1 之间”功能。

比较值 0
通过比较值 (页 43)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ0 因所选比较事件而切换的计数器

值。

必须输入一个介于 0 和 33554431 之间的整数值 (DINT)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 
之间”功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为“0”。

比较值 1
通过比较值 (页 43)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ1 因所选比较事件而切换的计数器

值。

必须输入一个介于 0 和 33554431 之间的整数值 (DINT)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 
之间”功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为“10”。

计数方向

使用此参数指定所选功能有效时的计数方向。
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可以选择下列选项：

计数方向 含义

在两个方向上

（默认）

各数字量输出的比较和切换与计数方向无关。

向上 只有计数器向上计数时，才会进行相应数字量输出的比较和

切换。

向下 只有计数器向下计数时，才会进行相应数字量输出的比较和

切换。

可为以下功能组态参数：

• 比较值 0 和 1 之间

• 在比较值持续一个脉宽时间

脉冲持续时间

通过组态“在比较值持续一个脉宽时间”功能的脉冲宽度，可以指定相应数字量输出处于激

活状态的毫秒数。

允许介于 0.0 到 6553.5 之间的值。

默认设置为“500.0”，相当于 0.5 s 的脉冲持续时间。

滞后（采用增量的形式）   
通过组态滞后 (页 59)，可以定义比较值前后的范围。对于“在比较值和上限之间”和“在

比较值与下限之间”功能，还会对计数器限值应用滞后。在滞后范围内，数字量输出无法重

新切换，直到计数器值超出该范围。

选择一个足够小的滞后值。如果从组态比较值开始的滞后范围包括整个计数范围，则无法保

证比较值可正常使用。

无论滞后值是多少，滞后范围都在达到计数上/下限时结束。

如果输入“0”，则禁用滞后。可输入一个介于 0 和 255 之间的值。默认设置为“0”。
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Fast Mode（SSI 绝对编码器）  (S7-1500)

计数器输入 (S7-1500)
信号类型

如果连接了带有数据信号（信号 ID）和周期信号（信号 C）的 SSI 绝对编码器，请选择信号

类型 (页 24)“绝对编码器 (SSI)”。

反转方向

您可以使用该参数反转 SSI 绝对编码器提供的值。从而可使检测到的编码器方向适应电机旋

转方向。

说明

此参数仅对帧中位置值的 LSB 与 MSB 范围内的值有效。

帧长度   
通过帧长度的参数分配，可以指定所使用的 SSI 绝对编码器 (页 67)的 SSI 帧位数。可在 SSI 绝
对编码器的数据手册中找到此编码器的帧长度。帧长度中还包含了特殊位。奇偶校验位不在

帧长度中计数。

允许 10 位到 40 位之间的帧长度。默认设置为“13 Bit”。
有关 SSI 帧格式的两个示例，请参见帧格式的示例 (页 132)。

代码类型

可使用代码类型的参数分配指定编码器提供二进制码还是格雷码。

可以选择下列选项：

代码类型 含义

格雷码

（默认）

将 SSI 绝对编码器返回的格雷码形式的位置值转换为二进制码。

二进制码 SSI 绝对编码器返回的值不进行转换。

传输率
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通过传输速率的参数分配，可以指定工艺模块与 SSI 绝对编码器之间的数据传输速率。 
可以选择下列选项：

• 125 kHz（预设）

• 250 kHz
• 500 kHz
• 1 MHz
• 1.5 MHz
• 2 MHz
大传输速率取决于电缆长度和 SSI 绝对编码器的技术规范。更多相关信息，请参见 

TM PosInput 产品手册和编码器说明。

单稳态触发器时间

通过单稳态触发器时间的参数分配，可以指定两个 SSI 帧之间的空闲时间。

组态的单稳态触发器时间必须大于或等于所使用的 SSI 绝对值编码器的单稳态触发器时间。

在 SSI 绝对编码器的技术规范中可找到该值。

可以选择下列选项：

• “自动”(Automatically)（默认）

• 16 µs
• 32 µs
• 48 µs
• 64 µs

说明

如果选择了“自动”(Automatic) 选项，单稳态触发器时间将自动适应所用的编码器。

在等时模式下，“自动”(Automatic) 选项对应于单稳态触发器时间 64 µs。如果所用 SSI 绝
对值编码器的单稳态触发器时间小于 64 µs，您可通过选择具体编码器值来实现更快的同步

时间。

奇偶校验

通过奇偶校验的参数分配，可以指定 SSI 绝对编码器是否传送一个奇偶校验位。 
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举例来说，如果已分配具有奇偶校验功能的 25 位编码器，则工艺模块将读取 26 位。通过位 
ENC_ERROR 在反馈接口中报告奇偶校验错误。

位置值的 LSB 位号

此参数用于在 SSI 绝对编码器的帧中指定位置值的 LSB（ 低有效位）位号。这样就可以限

制提供位置值的帧的范围。

该值必须小于位置值的 MSB 位号。位置值的 MSB 和 LSB 位的位号差必须小于 32。 
默认设置为“0”。

说明

如果已选择代码类型“格雷码”(Gray)，则只将位置值的 LSB 与 MSB 范围内的值转换为二进

制码。

位置值的 MSB 位号

此参数用于在 SSI 绝对编码器的帧中指定位置值的 MSB（ 高有效位）位号。这样就可以限

制提供位置值的帧的范围。 
该值必须小于帧长度并大于位置值的 LSB 位号。位置值的 MSB 和 LSB 位的位号差必须小于 
32。 
默认设置为“12”。

说明

如果已选择代码类型“格雷码”(Gray)，则只将位置值的 LSB 与 MSB 范围内的值转换为二进

制码。

DI 的特性 (S7-1500)
设置 DI 的功能

通过组态数字量输入，指定切换时数字量输入触发哪些功能。
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可以选择下列选项：

数字量输入的功能 含义 其它选项特定的参数

无功能的数字量输

入

没有为相应的数字量输入分配任何工艺功能。 
可通过相应反馈位读取数字量输入的信号状态：

• STS_DI0 
• STS_DI1 

• 输入延时

输入延时

通过组态输入延迟，可以抑制数字量输入上的干扰。脉冲宽度比组态的输入延迟更短的信号

被抑制。

可以从以下输入延时中进行选择：

• 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms（默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。

说明

在“DI0 特性”(Behavior of DI0) 下一并组态所有数字量输入的输入延时。输入延迟还显示在

“DI1 特性”(Behavior of DI1) 下。

DQ 的特性 (S7-1500)
设置输出           

计数、测量和定位输入
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通过数字量输出的参数分配，可以指定数字量输出的切换条件。

根据操作模式，可选择以下选项：

数字量输出的功能 (页 47) 含义 其它选项特定的参数

比较值和上限之间

（默认）

如果比较值 <= 位置值 <= 大位置值，

则相应数字量输出激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

在比较值和下限之间 如果 小位置值 <= 位置值 <= 比较值，

则相应数字量输出激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 滞后（采用增量的形式）

比较值 0 和 1 之间 如果比较值 0 <= 位置值 <= 比较值 1，
则数字量输出 DQ1 激活

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 滞后（采用增量的形式）

在比较值持续一个脉宽时间 当位置值等于、小于或大于比较值时，相应数

字量输出将在所分配的时间内和位置值变化方

向上处于激活状态。

• 比较值 0
• 比较值 1
• 计数方向

• 脉冲持续时间

• 滞后（采用增量的形式）

无功能的数字量输出 无论对 CPU STOP 的响应如何，都会将相应数

字量输出设为 0。
—

说明

只有为数字量输出 DQ0 选择了“由用户程序使用”(Use by user program) 功能，才能为数字

量输出 DQ1 选择“比较值 0 和 1 之间”(Between comparison value 0 and 1) 功能。

比较值 0
通过比较值 (页 47)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ0 因所选比较事件而切换的位置值。

必须输入一个大于等于计数下限的整数 (DINT)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”

功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为“0”。
如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为

“0”。

比较值 1

计数、测量和定位输入
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通过比较值 (页 47)的参数分配，可以指定数字量输出 DQ1 因所选比较事件而切换的位置值。

必须输入一个小于等于计数上限的整数 (DINT)。如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”

功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为“10”。
如果使用 DQ“在比较值 0 和比较值 1 之间”功能，则比较值 0 必须小于比较值 1。默认设置为

“10”。

计数方向

使用此参数指定所选功能有效时的位置值变化方向。

可以选择下列选项：

位置值变化方向 含义

在两个方向上

（默认）

无论位置值增加还是降低，都执行相应数字量输出的比较和

切换。

向上 只有位置值增加时，才会执行相应数字量输出的比较和切

换。

向下 只有位置值降低时，才会执行相应数字量输出的比较和切

换。

可为以下功能组态参数：

• 比较值 0 和 1 之间

• 在比较值持续一个脉宽时间

脉冲持续时间

通过组态“在比较值持续一个脉宽时间”功能的脉冲宽度，可以指定相应数字量输出处于激

活状态的毫秒数。

允许介于 0.1 到 6553.5 ms 之间的值。

默认设置为“500.0”，相当于 0.5 s 的脉冲持续时间。

滞后（采用增量的形式）

通过组态滞后 (页 61)，可以定义比较值前后的范围。对于“在比较值和上限之间”和“在

比较值与下限之间”功能，还会对计数器限值应用滞后。在滞后范围内，数字量输出无法重

新切换，直到位置值离开该范围一次为止。

计数、测量和定位输入
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选择一个足够小的滞后值。如果滞后范围的起始值为所组态的比较值且超出整个位置值范围，

则无法确保比较值的正常运行。

无论滞后值是多少，滞后范围都在达到计数上/下限时结束。

如果输入“0”，则禁用滞后。可输入一个介于 0 和 255 之间的值。默认设置为“0”。

在线和诊断模块 (S7-1500)

显示和评估诊断 (S7-1500)
在线和诊断视图允许硬件诊断。还可以

• 获得工艺模块的相关信息（如 Firmware 版本和序列号）

• 根据需要，执行固件更新

步骤（TM Count 和 TM PosInput）    
要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 右键单击模块并选择“在线和诊断”(Online & Diagnostics)。
1. 在诊断导航中选择所需显示。

步骤（紧凑型 CPU）

要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开紧凑型 CPU 文件夹。

2. 双击“在线和诊断”(Online & diagnostics) 对象。

3. 在诊断导航中选择所需显示。

计数、测量和定位输入
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更多信息

有关诊断报警的更多信息和可能的解决方法，请参见工艺模块设备手册。

说明

Motion Control 的定位输入

在“‘运动控制’工艺对象的定位输入”工作模式下，通道诊断不适用于工艺模块。

控制和反馈接口 (TM Count, TM PosInput) (S7-1500)
可在应用选项概览 (页 19)下获取控制和反馈接口使用方法的相关信息。

说明

以下描述不适用于工作模式 "Fast Mode" 和“工艺对象 "Motion Control" 的定位输入”。可

以在支持 "Fast Mode" 工作模式的工艺模块的相应设备手册中找到反馈接口的描述。

控制接口的分配 (S7-1500)
用户程序使用控制接口来影响工艺模块的行为。     

每个通道的控制接口

下表显示了控制接口分配：

起始地

址的字

节偏移

通道 0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0
…
3

12
…
15

SLOT_0:
DINT 或 REAL：装载值（在 LD_SLOT_0 中指定值的含义）

值范围：–2147483648 至 2147483647D 或 80000000 至 7FFFFFFFH

4
…
7

16
…
19

SLOT_1:
DINT 或 REAL：装载值（在 LD_SLOT_1 中指定值的含义）

值范围：–2147483648 至 2147483647D 或 80000000 至 7FFFFFFFH

8 20 LD_SLOT_1 LD_SLOT_0
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起始地

址的字

节偏移

通道 0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

9 21 EN_
CAPTURE

EN_
SYNC_DN

EN_
SYNC_UP

SET_DQ1 SET_DQ0 TM_
CTRL_DQ1

TM_
CTRL_DQ0

SW_GATE

10 22 SET_DIR 预留 RES_
EVENT

RES_
ERROR

11 23 预留

备注 

控制位/值 备注

SLOT_m 使用该值指定负载值。指定 LD_SLOT_m 中值的含义。

如果要在“测量”操作模式下加载比较值，请以浮点数 (REAL) 格式指定负载值。在

所有其他情况下，请以整数 (DINT) 格式指定负载值。

值范围：–2147483648 至 2147483647D 或 80000000 至 7FFFFFFFH

LD_SLOT_m 此加载请求用于指定 SLOT_m 值的含义：

• 0000 表示：无操作、空闲

• 0001 表示：加载计数值（适用于增量编码器或脉冲编码器）

• 不允许使用 0010
• 0011 表示：加载起始值（适用于增量编码器或脉冲编码器）

• 0100 表示：加载比较值 0
• 0101 表示：加载比较值 1
• 0110 表示：加载计数下限（适用于增量编码器或脉冲编码器）

• 0111 表示：装载计数上限（适用于增量编码器或脉冲编码器）

• 不允许使用 1000 至 1111
只要 LD_SLOT_m 发生变化，工艺模块就立即执行相应的操作。

 如果同时通过 LD_SLOT_0 和 LD_SLOT_1 装载值，则将从 SLOT_0 内部获取第一个值，

然后从 SLOT_1  获取值。这可能会导致意外的中间状态。

通过 LD_SLOT_m 更改 COUNT_VALUE 值不会影响 MEASURED_VALUE 值。

EN_CAPTURE 使用此位来启用 Capture 功能。复位此位会在反馈接口中复位设置 EVENT_CAP。
EN_SYNC_DN 使用增量编码器或脉冲编码器时，使用此位在计数器向下计数时启用同步。复位此位

会在反馈接口中复位设置 EVENT_SYNC 。
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控制位/值 备注

EN_SYNC_UP 使用增量编码器或脉冲编码器时，使用此位在计数器向上计数时启用同步。复位此位

会在反馈接口中复位设置 EVENT_SYNC 。
SET_DQ0 使用此位可在 TM_CTRL_DQ0  置 0 时设置数字量输出 DQ0。

对于功能“从 CPU 发出置位命令后，达到比较值之前”，只要计数器值不等于比较

值，SET_DQ0  就会生效，无论 TM_CTRL_DQ0 如何。

SET_DQ1 使用此位可在 TM_CTRL_DQ1 置 0 时设置数字量输出 DQ1。
对于功能“从 CPU 发出置位命令后，达到比较值之前”，只要计数器值不等于比较

值，SET_DQ1  就会生效，无论 TM_CTRL_DQ1 如何。

TM_CTRL_DQ0 使用此位可启用数字量输出 DQ0 的工艺功能。 
• 0 表示：SET_DQ0 定义 DQ0 的状态

• 1 表示：已分配功能定义 DQ0 的状态

TM_CTRL_DQ1 使用此位可启用数字量输出 DQ1 的工艺功能。 
• 0 表示：SET_DQ1 定义 DQ1 的状态

• 1 表示：已分配功能定义 DQ1 的状态

SW_GATE 使用增量编码器或脉冲编码器时，使用此位可打开或关闭软件门。软件门和硬件门一

起构成内部门。只有在内部门打开时工艺模块才会进行计数。

• 0 表示：软件门已关闭

• 1 表示：软件门已打开

从外部通过工艺模块的数字量输入进行硬件门控制。可通过参数分配激活硬件门。不

可禁用软件门。

SET_DIR 使用此位可指定信号类型“脉冲 (A)”的计数方向。 
• 0 表示：向上

• 1 表示：向下

RES_EVENT 使用此位可触发复位 EVENT_ZERO, EVENT_OFLW, EVENT_UFLW, EVENT_CMP0, 
EVENT_CMP1 反馈位中保存的事件。

RES_ERROR 使用此位可触发已保存的错误状态 LD_ERROR 和 ENC_ERROR  的复位。

保留 预留的位必须设置为 0。

反馈接口的分配 (S7-1500)
用户程序通过反馈接口从工艺模块中接收当前值和状态信息。     
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每个通道的反馈接口

下表显示了反馈接口的分配：

起始地

址的字

节偏移

通道 0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0
…
3

16
…
19

COUNT_VALUE:
DINT：当前计数器值或位置值

4
…
7

20
…
23

CAPTURED_VALUE:
DINT： 后采集的 Capture 值

8
...
11

24
...
27

MEASURED_VALUE:
REAL：当前测量值或 DWORD：完整 SSI 帧

12 28 预留 LD_ERROR ENC_
ERROR

POWER_
ERROR

13 29 预留 STS_SW_
GATE

STS_
READY

LD_STS_
SLOT_1

LD_STS_
SLOT_0

RES_EVEN
T_ACK

预留

14 30 STS_DI21 STS_DI1 STS_DI0 STS_DQ1 STS_DQ0 STS_GATE STS_CNT STS_DIR
15 31 STS_M_

INTERVAL
EVENT_

CAP
EVENT_
SYNC

EVENT_
CMP1

EVENT_
CMP0

EVENT_
OFLW

EVENT_
UFLW

EVENT_
ZERO

1 对 TM PosInput 适用：预留

说明

位置值的有效性

如果 STS_READY 设为 1 且 ENC_ERROR 设为 0，则 SSI 绝对编码器的位置值有效。模块启动

时 STS_READY 设为 0。
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备注 

反馈位/值 备注

COUNT_VALUE DINT 值显示当前计数器值或位置值。

如果使用位置值长度 大为 31 位的 SSI 绝对编码器，则会将位置值作为无符号值和正值

进行处理，值范围在 0 和 2(MSB-LSB+1)-1 之间。如果使用位置值长度为 32 位的 SSI 绝对值

编码器，则位置值的 MSB 对应于符号，位置值可以取 -2147483648 和 2147483647 之
间的值。如果将 32 位的位置值用于比较功能，则位置值将被解释为 DINT。
通过 LD_SLOT_m 更改 COUNT_VALUE 值不会影响 MEASURED_VALUE 值。

CAPTURED_VALUE DINT 值表示 后检测到的 Capture 值。

以下外部信号可触发 Capture 功能：

• 数字量输入的上升沿或下降沿 
• 数字量输入的两种沿

“Capture 功能的频率”参数确定此功能是在每个组态沿出现时执行还是仅在每次启用后

执行。

MEASURED_
VALUE

该值表示数据类型为 REAL 的当前测量值，或数据类型为 DWORD 的完整 SSI 帧：

• 频率：平均频率将根据计数脉冲或位置值变化的时间曲线以设置的测量间隔计算得出，

并采用赫兹单位以浮点数形式返回。

• 周期持续时间：平均周期持续时间每隔所设置的测量间隔计算一次，计算将以计数脉

冲或位置值变化的时间曲线为基础，并将返回为以秒为单位的浮点数。

• 速度：平均速度将根据计数脉冲或位置值变化的时间曲线和其它参数以设置的测量间

隔计算得出，并以组态的测量单位返回。

• 完整 SSI 帧：不返回测量变量，而是返回当前未处理 SSI 帧的 32 个 低有效位。因此

还可在位置值之外向用户提供编码器特定的其它位，例如错误位。如果 SSI 帧短于 32 
位，则在反馈接口中以右对齐的方式返回完整 SSI 帧，未使用的高位则返回为“0”。

测量值以有符号值的形式返回。通过符号指示相关时段内计数器值或位置值是增加还是

减少。 
更新时间与内部门的打开异步，即当门打开时并不启动更新时间。关闭内部门后，仍返

回 后捕获的测量值。
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反馈位/值 备注

LD_ERROR 该位指示通过控制接口加载时发生错误（锁存）。未应用装载的值。使用增量编码器或

脉冲编码器时，未满足下列条件之一：

• 计数下限 <= 计数器值 <= 计数器上限

• 计数下限 <= 启动值 <= 计数上限

• 计数下限 <= 比较值 0/1 <= 计数上限

使用 SSI 绝对编码器时，未满足下列条件之一： 
• 0 <= 位置值 <= 大位置值 
• 0 <= 比较值 0/1 <= 大位置值

使用 RES_ERROR  确认错误后，该位立即复位。

ENC_ERROR 此位指示相应工艺模块的编码器信号（保持性）发生下列错误之一：

TM Count：
• 数字量输入 A、B 或 N 断线（适用于推挽编码器）

• A/B 信号的转换无效（适用于增量编码器）

TM PosInput：
• A/B 信号的转换无效（适用于增量编码器）

• RS422/TTL 错误

• SSI 编码器错误或 SSI 帧错误（适用于 SSI 绝对编码器）

如果已启用诊断中断，则在编码器信号发生错误时会触发相应的诊断中断。有关诊断中

断含义的信息，请参见相应工艺模块的手册。

使用 RES_ERROR  确认错误后，该位立即复位。

POWER_ERROR 对于 S7‑1500 工艺模块，该位指示电源电压 L+ 不可用或过低，或者前置插头没有插入。

对于 ET 200SP 工艺模块，该位指示电源电压 L+ 过低。 
如果已启用诊断中断，则在电源电压发生错误时会触发相应的诊断中断。有关诊断中断

及其所需纠正措施的详细信息，请参见相应工艺模块的设备手册。

当电源电压 L+ 重新恢复到正常水平时，POWER_ERROR 会自动设置为 0。
STS_SW_GATE 该位指示软件门的状态。 

0 表示：门已关闭

1 表示：门已打开

STS_READY 该位表示工艺模块提供有效的用户数据。工艺模块已启动并组态。

LD_STS_SLOT_0 该位通过状态变化（切换）指示已检测并执行 Slot 0  (LD_SLOT_0) 的装载请求。

LD_STS_SLOT_1 该位通过状态变化（切换）指示已检测并执行 Slot 1  (LD_SLOT_1) 的装载请求。

RES_EVENT_ACK 该位指示事件位 EVENT_SYNC, EVENT_CMP0, EVENT_CMP1, EVENT_OFLW, 
EVENT_UFLW, EVENT_ZERO 已激活复位。

STS_DI0 该位指示数字量输入 DI0 的状态。
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反馈位/值 备注

STS_DI1 该位指示数字量输入 DI1 的状态。

STS_DI2 该位指示 TM Count  的数字量输入 DI2 的状态。

STS_DQ0 该位指示数字量输出 DQ0 的状态。

STS_DQ1 该位指示数字量输出 DQ1 的状态。

STS_GATE 使用增量编码器或脉冲编码器时，该位指示内部门的状态。 
0 表示：门已关闭

1 表示：门已打开

TM PosInput 的信息：

为了使门控制的计数逻辑正常工作，工艺模块的启动必须至少使用连接的增量编码器或

脉冲编码器（STS_READY 为 1）正确完成一次。如果连接的编码器在启动过程中尚未准

备就绪，反馈位 STS_GATE 的功能将会延迟，直到工艺模块的编码器可用。当工艺模块

在没有连接编码器的情况下启动时，启动无法正确完成，STS_READY 和 STS_GATE 保持

为 0。只要编码器连接，即可完成启动，STS_GATE 功能可正确运行。完成启动后出现编

码器错误将不影响 STS_GATE。
STS_CNT 该位指示在上一个约 0.5 s 内至少检测到一次计数脉冲或位置值变化。

STS_DIR 该位指示上一个计数脉冲的计数方向或上一个位置值变化的方向。

0 表示：向下

1 表示：向上

STS_M_INTERVAL 该位指示上一个测量间隔内检测到至少一个计数脉冲或位置值变化。

EVENT_CAP 该位指示 Capture 事件已发生并且计数器值已保存到 CAPTURED_VALUE  中。可以通过复

位 EN_CAPTURE  来复位状态。

EVENT_SYNC 使用增量编码器或脉冲编码器时，该位指示保存的状态，即计数器已通过外部基准信号

加载起始值（同步）。可以通过复位 EN_SYNC_UP 或 EN_SYNC_DN  来复位状态。

EVENT_CMP0 该位指示保存的状态，基于所选比较条件表示数字量输出 DQ0 已发生比较事件（状态变

更）。可以通过使用 RES_EVENT 确认来复位状态。

如果在计数操作模式下将计数器值设为起始值，EVENT_CMP0 不会置位。

EVENT_CMP1 该位指示保存的状态，基于所选比较条件表示数字量输出 DQ1 已发生比较事件（状态变

更）。可以通过使用 RES_EVENT 确认来复位状态。

如果在计数操作模式下将计数器值设为起始值，EVENT_CMP1 不会置位。

EVENT_OFLW 该位指示保存的状态，即存在计数器值上溢。可以通过使用 RES_EVENT 确认来复位状态。

EVENT_UFLW 该位指示保存的状态，即存在计数器值下溢。可以通过使用 RES_EVENT 确认来复位状态。
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反馈位/值 备注

EVENT_ZERO 该位指示保存的状态，即计数器值或位置值发生过零。可以通过使用 RES_EVENT 确认来

复位状态。

保留 预留位设置为 0。

完整确认原则 
根据完整确认原则确认保存位。 
下图显示了发生上溢时完整确认原则的序列：

① 发生上溢时，EVENT_OFLW 反馈位作为保存事件置位。

② 设置  RES_EVENT 控制位以触发 EVENT_OFLW 复位。

③ 检测到 EVENT_OFLW 的复位时，RES_EVENT_ACK 反馈位置位。

④ 然后复位控制位  RES_EVENT 。
⑤ 将 RES_EVENT_ACK 反馈位复位。
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通过加载提示应用数值

下图中的示例介绍了通过加载提示和错误检测应用数值的步骤：

1a 将有效值 1（加载计数值）写入 LD_SLOT_0，将所需加载值写入 SLOT_0。
1b LD_STS_SLOT_0 反馈位切换了状态，因为模块识别并执行了 LD_SLOT_0 加载请求。

2a 将无效值 2 写入 LD_SLOT_0。
2b LD_STS_SLOT_0 中的值无效，因此 LD_ERROR 反馈位置位。未应用 SLOT_0 中的值。

2c 将 RES_ERROR 控制位置位后才能确认错误。

2d 将 LD_ERROR 反馈位复位。

2e 复位 RES_ERROR 控制位。

3a 将有效值 3（加载起始值）写入 LD_SLOT_0，将所需加载值写入 SLOT_0。
3b LD_STS_SLOT_0 反馈位切换了状态，因为模块识别并执行了 LD_SLOT_0 加载请求。
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1.1.4.2 使用数字量模块 (S7-1500)

组态模块并为其分配参数 (S7-1500)

将模块添加到硬件组态中 (S7-1500)

要求

• 项目已创建。

• CPU S7-1500 已创建。

• 分散运行时已创建 ET 200 分布式 I/O 系统。

操作步骤   
1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择模块机架。

3. 在模块目录中选择数字量输入模块：
“DI > 数字量输入模块 > 订货号”(DI > Digital input module > Article number) 或
“DIQ > 数字量输入模块 / 数字量输出模块 > 订货号”(DIQ > Digital input module / Digital output 
module > Article number)

4. 将该模块拖放到模块机架中指定的插槽内。

打开硬件配置 (S7-1500)

操作步骤

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 单击所需模块。

计数工作模式 (S7-1500)
在计数操作模式或计数器组态下，可为各通道设置以下参数。

说明

有些参数和选择并非不用于所有数字量输入模块。相关参数和选项的信息，请参见模块的设

备手册。
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通道已启用

此参数可用于指定启用或禁用相应通道。

默认情况下，各通道均处于启用状态。

输入延时

通过组态输入延时，可以抑制数字量输入上的信号错误。仅在信号更改的持续暂挂时间大于

所设置的输入延时时间时，才能检测到该更改。

至少有一个通道组态 0.05 ms 输入延时时间时，才能进行等时同步组态。等时同步模式下，

在到达时间 Ti（读取输入数据的时间）时更新反馈接口。

可以选择下列选项：

• 0.05 ms
• 0.1 ms
• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms（默认值）

• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果“输入延时”(input delay) 选择“0.05 ms”，则数字量输入必须使用屏蔽电缆进行连接。
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对违反计数限值的响应

向上方向超出计数器上限或向下方向超出计数器下限 (页 77)时可组态以下行为：

响应 含义

停止计数

（默认为 ET200SP 和 
ET200AL）

超出计数限值后，将关闭内部门（自动门停止）。进而计数过

程停止，并且模块将忽略任何其它计数信号。将计数器值设置

为相反的计数限值。要重新开始计数，必须关闭并重新打开软

件/硬件门。

继续计数

（默认为 S7-1500）
超出计数限值后，将计数器值设置为相反的计数限值并继续计

数。

边沿选择

此参数用于指定各自计数器将对哪些沿进行计数：

边沿选择 含义

上升沿

（默认）

相应计数器对数字量输入的所有上升沿进行

计数。

在下降沿 相应计数器对数字量输入的所有下降沿进行

计数。

在上升沿和下降沿 相应计数器对数字量输入的所有沿进行计数。

计数方向

使用此参数指定相应计数器的计数方向。

可以选择下列选项：

• 向上

• 向下

置位输出

使用此参数指定控制 STS_DQ 反馈位的功能 (页 81)。STS_DQ 复位位可用于控制数字量输出

模块的数字量输出。
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可以选择下列选项：

选项 含义

关闭 (DQ = 0) 无论计数器值是多少，均不会永久置位 
STS_DQ。

关闭 (DQ = 1) 无论计数器值是多少，均将永久置位 
STS_DQ。

比较值 0 和 1 之间 如果计数器值在比较值 0 和 1 之间，则置位 
STS_DQ。

不在比较值 0 和 1 之间 如果计数器值在比较值 0 到 1 的范围之外，

则置位 STS_DQ。

在比较值和计数器上限之间 如果计数器值在比较值和计数器上限值之

间，则置位 STS_DQ。

比较值和计数器下限之间 如果计数器值在比较值和计数器下限之间，

则置位 STS_DQ。

设置 DI 的功能

使用此参数指定相应数字量输入 DIn+4 所触发的功能。

可以选择下列选项：

选项 含义

无功能的数字量输入 没有为相应数字量输入 DIn+4 指定任何功能。

可使用反馈接口通过 CPU 读取 DIn+4 的信号状

态。

门启动/停止 设置相应数字量输入 DIn+4 将打开 DIn 的硬件

门 (页 79)。复位相应数字量输入 DIn+4 并关

闭 DIn 的硬件门。

计数方向 相应的 DIn+4 数字量输入确定 DIn 的计数方向

以使其适应过程。如果未置位 DIn+4，则 DIn 
将向上计数。如果已置位 DIn+4，则 DIn 将向

下计数。

说明

如果选择了“计数方向”(Count direction) 并且过程中的计数方向发生变化，则将自动调整计

数边沿（相反边沿）。
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计数上限   
通过设置计数器上限来限制计数范围。计数器上限的 大值取决于模块：

计数上限 DI 8x24VDC HS,
DIQ 16x24VDC/0.5A 
8xM12

DI 32x24VDC HF,
DI 16x24VDC HF,
DI 16xNAMUR HF,
DI 16x24VDC HS

Maximalwert 2147483647 (231–1) 4294967295 (232–1)
Voreinstellung 2147483647 4294967295

必须输入一个大于计数器下限的值。

计数器下限

通过设置计数器下限来限制计数范围。计数器下限的 小值取决于模块：

计数器下限 DI 8x24VDC HS,
DIQ 16x24VDC/0.5A 
8xM12

DI 32x24VDC HF,
DI 16x24VDC HF,
DI 16xNAMUR HF,
DI 16x24VDC HS

小值 –2147483648 (–231) 0（不可组态）

默认值 0 0

必须输入一个小于计数器上限的值。

起始值   
通过组态起始值，可以指定计数起始值。必须输入一个介于计数限值之间或等于计数限值的

值。

默认设置为“0”。

比较值

组态比较值 (页 81)时，可以根据“置位输出”(Set output) 下所选的比较功能指定用于控制 
STS_DQ 复位位的计数器值。

必须输入一个大于等于计数下限且小于等于计数上限的值。
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默认设置取决于模块：

比较值 DI 8x24VDC HS,
DIQ 16x24VDC/0.5A 
8xM12

DI 32x24VDC HF,
DI 16x24VDC HF,
DI 16xNAMUR HF,
DI 16x24VDC HS

默认值 10 1

比较值 0
组态比较值 (页 81)时，可以根据“置位输出”(Set output) 下所选的比较功能指定用于控制 
STS_DQ 复位位的计数器值。

必须输入一个大于或等于计数器下限且小于比较值 1 的值。

默认设置为“0”。

比较值 1
组态第二个比较值 (页 81)时，可以根据“置位输出”(Set output) 下所选的比较功能指定用

于控制 STS_DQ 复位位的其它计数器值。

必须输入一个大于比较值 0 且小于或等于计数器上限的值。

默认设置为“10”。

硬件门

使用此参数指定一次计数过程。

使用硬件门时，可以像使用软件门一样通过外部信号开始和停止计数过程。如果使用硬件门，

必须使能（“1”）软件门。

超出计数上限时计数停止。计数器值跳转到计数下限 (= 0)。

硬件中断：通过比较条件切换 DQ
通过该参数，可指定 S7-1500 和 ET200AL 在发生比较事件时是否根据“置位输出”(Set 
output) 中所选的比较功能生成过程报警。

默认设置中不启用硬件中断。
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在线和诊断模块 (S7-1500)

显示和评估诊断 (S7-1500)
在线和诊断视图允许硬件诊断。 还可以

• 获得模块的相关信息（如 Firmware 版本和序列号）

• 根据需要，执行固件更新

步骤     
要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 右键单击模块并选择“在线和诊断”(Online & Diagnostics)。
4. 在诊断导航中选择所需显示。

更多信息

有关诊断报警的更多信息和可能的解决方法，请参见模块的设备手册。

1.1.4.3 使用 SIMATIC Drive Controller (S7-1500)

SIMATIC Drive Controller 的组态与参数分配 (S7-1500)

将 SIMATIC Drive Controller 添加到硬件配置 (S7-1500)

要求

项目已创建。

操作步骤   
1. 双击“添加新设备”(Add new device)。

将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

2. 选择“控制器”(Controller)。 
3. 选择 SIMATIC Drive Controller：

“SIMATIC Drive Controller > CPU 型号 > 订货号”(SIMATIC Drive Controller > CPU variant > 
Article number) 
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4. 通过“打开设备视图”(Open device view) 复选框定义新设备创建完成后是否应打开硬件配置
视图。如果接下来要组态 CPU，则将该复选框保持为选中状态。

5. 单击“确定”(OK) 进行确认。

打开硬件配置 (S7-1500)

操作步骤

1. 在项目树中选择 CPU 下方的设备组态项。
将打开设备视图。

2. 在设备视图中单击接口 DI/DQ 8x24VDC [X142]。
可在巡视窗口的“属性”(Properties) 下调整可组态属性。在“通道”(Channel) 参数下，会提供
所有通道及其已选设置的概览。要将参数分配给所需通道，请在概览中单击通道编号后面的
箭头符号。也可以直接在导航中选择通道。

3. 为所需通道选择“事件/周期持续时间测量”(Event/period duration measurement) 工作模式。

事件/周期持续时间测量工作模式 (S7-1500)
在事件/周期持续时间测量工作模式 (页 86)下，可计算上升沿数量，并可确定两个上升沿之

间的周期持续时间。

可在事件/周期持续时间测量工作模式下设置以下参数：

反转

可以反转 24 V 信号，以使信号适应过程。 
默认设置中不反转信号。

输入延时

通过组态输入延时，可以抑制数字量输入上的信号错误。仅在信号更改的持续暂挂时间大于

所设置的输入延时时间时，才能检测到该更改。

为了记录采用高计数频率的非常短暂的未决信号，需要设置 1 μs 的输入延迟。

可以选择下列选项：

• 125 μs （默认值）

• 1 μs
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等时同步模式

事件/周期持续时间测量需要等时同步操作。

更多信息，请参见 SIMATIC Drive Controller 系统手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109766665)。

在线和诊断模块 (S7-1500)

显示和评估诊断 (S7-1500)
在线和诊断视图允许硬件诊断。还可以

• 获得 CPU 或 SINAMICS Integrated 的相关信息（如 Firmware 版本和序列号）

• 根据需要，执行固件更新

操作步骤 
要打开 CPU 诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 双击“在线和诊断”(Online & diagnostics) 对象。

3. 在诊断导航中选择所需显示。

更多信息

更多信息，请参见 SIMATIC Drive Controller 系统手册 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109766665)。
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1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

1.2.1 计数与测量 (S7-300, S7-400)

1.2.1.1 计数与测量基础 (S7-300, S7-400)

什么是计数与测量？ (S7-300, S7-400)

计数与测量

计数是对事件的捕捉和总计。 计数器模块检测并分析编码器信号（脉冲）。

脉冲在测量模式下被实时检测出来并用于计算相关的测量值（例如频率）。

计数基础 (S7-300, S7-400)

计数范围和计数限值

在两个计数范围“0 到 +32 位”和“-31 到 +31 位”内，模块在各个不同的计数限值内进行计

数。 超出上限或超出下限的情况将在各自的计数限值范围中检测出来。 
在“-31 到 +31 位”计数范围内，计数器值以 2 的补码表示。

计数范围 超出上限 超出下限

0 到 +32 位 1)

 
0 到 4,294,967,295
0 到 FFFF FFFFH

计数器值从 4,294,967,295 变为 
0 时

计数器值从 0 变为 
4,294,967,295 时

-31 至 +31 位 -2,147,483,648 到 
2,147,483,647
8000 0000H 到 7FFF 
FFFFH

计数器值从 +2,147,483,647 变
为 
-2,147,483,648 时

计数器值从 -2,147,483,648 变
为 2,147,483,647 时

1) 此计数范围仅适用于 FM x50‑1。 只能指定和求出十六进制值。

装载值

装载值是模块开始计数过程的计数器值。

您可以在操作过程中将装载值 LOAD_VAL 分配给模块。 该值将覆盖初始值。
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您可以直接分配该装载值。 然后，该值会被模块直接接受为新计数器值并在准备状态下进

行装载。

只能在准备状态下装载装载值。 在准备状态下装载的装载值将被模块接受为新计数器值，以

对下列事件进行响应：

• 在所有计数模式下

– 计数过程由中断软件门或硬件门启动（如果中断门功能已激活，那么启动该软件门或

硬件门后，计数器将从当前计数器值开始继续计数；不应用装载值）。

– 同步（通过相应 DI）
– 锁存/重新触发（通过相应 DI）

• 在“单次计数”和“循环计数”模式下：

– 在主计数方向向上的情况下达到设置的计数上限。

– 向下计数时达到 0。

门控制

可以使用硬件门和软件门控制（即启动和停止）模块的计数过程。

主计数方向

当您设置主计数方向（向上或向下）时，可以通过设置计数上限将 大计数范围限制为较小

的范围。 然后，设置的计数范围将介于 0 和设置的计数上限之间。 例如，可以使用此方法

来创建增量或减量计数应用。 设置的主计数方向对检测到计数脉冲时的方向判断没有影响。

根据参数化启动计数

值 主计数方向 起始值

装载值 无

向上

向下

0
0
参数化的计数上限

计数值 无

向上

向下

0
0
参数化的计数上限
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值 主计数方向 起始值

比较值 1 和 2 无

向上

向下

0
0
参数化的计数上限

锁存值 无

向上

向下

0
0
参数化的计数上限

用于计数模式的命令

可以在操作过程中向模块计数过程应用命令： 

命令 说明

打开和关闭门 计数过程在门打开时开始，在门关闭时结束。

设置计数器 1) 计数器将通过各种信号（DI、零标记）设置为装载值。

锁存/重新触发 2) 保存计数器电平并装载具有装载值的计数器，以响应 DI Start 处的正跳沿。

锁存 2) 保存计数器电平以响应 DI Start 处的正跳沿。 
测量两个沿之间的时间 3) 测量 DI Start 数字量输入处紧邻的两个连续沿之间的时间。

1) 仅适用于 FM 350‑1 和 FM 450‑1
2) 仅适用于 FM 350‑1、ET 200S 1Count24V 和 ET 200S 1Count5V
3) 仅适用于 FM 350‑1

等时模式

在等时模式下，模块在每个 PROFIBUS/PROFINET 周期内从控制接口接受控制位和控制值，并

在同一周期内将其响应返给控制位和控制值。 
在每个 PROFIBUS/PROFINET 周期内，模块将传送在 Ti 时有效的计数器值和锁存值以及在 Ti 时
有效的状态位。 
只有在 Ti 之前出现输入信号，才能在同一个周期内传送受硬件输入信号影响的计数器值。 
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计数模式 (S7-300, S7-400)

计数模式概述 (S7-300, S7-400)
可以通过设置默认工作模式来选择模块功能。 下表概括介绍了计数模式。

工作模式 说明

连续计数 (页 224)
（使用或不使用软件门或硬件门）

模块从当前计数器值开始连续计数。

单次计数 (页 225)
（使用软件门或硬件门）

门打开时，模块从装载值开始，一直计数到计数限

值。

循环计数 (页 226)
（使用软件门或硬件门）

门打开时，模块在装载值与计数限值之间计数。

连续计数 (S7-300, S7-400)

说明    
在该工作模式下，模块将从计数器值开始连续计数：

• 如果计数器在向上计数时，达到上限后又接收到一个计数脉冲，则它将跳转到计数下限

并继续从此位置计数，而不会丢失任何脉冲。

• 如果计数器在向下计数时，达到下限后又接收到一个计数脉冲，则它将跳转到计数上限

并继续从此位置计数，而不会丢失任何脉冲。

以下内容适用于 ±31 位计数范围：

• 计数上限设置为 +2,147,483,647 (231 - 1)。
• 计数下限设置为 -2,147,483,648 (-231)。

以下内容适用于 32 位计数范围：

• 计数上限设置为 +4,294,967,295 (232 - 1)。
• 计数下限设置为 0（零）。
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计数限值处的特性

如果计数器达到计数上限或计数下限后又接收到一个计数脉冲，则计数器将被设置为另一个

计数限值。 在反馈接口和 DB（如果适用）中，会对相应状态位进行置位：

达到的计数限值 状态位 
计数上限 置位 STS_OFLW
计数下限 置位 STS_UFLW

选择门控制

在此模式下可选择门控制。 您可以有以下几种选择：  
• 不使用门（缺省）

• 软件门 (页 244)
• 硬件门 (页 245)（电平控制或沿控制）

下图显示了通过门控制进行连续计数的一个示例。 

单次计数 (S7-300, S7-400)

说明    
在该工作模式下，模块将在参数化的主计数方向上计数一次，然后自动停止计数过程。 

计数限值处的特性

如果计数器已达到计数上限或下限后又收到一个计数脉冲，则 
• 进行没有主计数方向的计数操作 (页 227)时，计数器将设置为其它计数限值

• 进行有主计数方向的计数操作 (页 227)时，计数器将设置为装载值。
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之后，即使参数/控制位 SW_GATE 仍然被置位或硬件门仍处于打开状态，该门都将关闭并且

计数过程将终止。 在反馈接口/DB 中对相应状态位进行置位：

达到的计数限值 状态位 
计数上限 置位 STS_OFLW
计数下限 置位 STS_UFLW

如果想要重新启动计数器，则必须复位参数/控制位 SW_GATE 和/或重新打开硬件门。 然后，

计数过程将从装载值开始继续。

选择门控制

在此模式下可选择门控制。 您可以有以下几种选择：  
• 软件门 (页 244)
• 硬件门 (页 245)（电平控制或沿控制）

下图显示了通过装载值和门控制进行连续计数的一个示例。 

 循环计数 (S7-300, S7-400)

说明    
在该工作模式下，模块将在门处于打开状态时进行周期性计数，而且达到计数限值后也不停

止计数。
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计数限值处的特性

如果计数器 
• 在进行没有主计数方向的计数 (页 227)时达到其中一个计数限值

• 在进行具有向上的主计数方向的计数 (页 227)时达到计数上限

• 在进行具有向下的主计数方向的计数 (页 227)时达到计数下限

之后，即使 SW_GATE 参数仍处于置位状态或硬件门仍处于打开状态，该门都将关闭并且计

数将终止。 在反馈接口/DB 中对相应状态位进行置位。

达到的计数限值 状态位

计数上限 置位 STS_OFLW
计数下限 置位 STS_UFLW

选择门控制

在此模式下可选择门控制。 您可以有以下几种选择：  
• 软件门 (页 244)
• 硬件门 (页 245)（电平控制或沿控制）

下图显示了通过装载值和门控制进行循环计数的一个示例。

主计数方向 (S7-300, S7-400)
只能在“单次计数”、“循环计数”和“定量”模式下选择主计数方向。  
可以参数化以下特性：

• 无（无主计数方向）

• 向上

• 向下
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没有主计数方向的单次计数

在没有主计数方向的“单次计数”模式下，当门打开后，模块将从装载值开始向上或向下计

数，直到超出其中一个计数限值为止。

如果超出其中一个计数限值，

• 门将关闭，

• 反馈接口中 STS_OFLW 或 STS_UFLW 位将被置位，

• 计数器将设置为其它计数限值。

计数限值固定在 大计数范围。

如果计数器值为零，则 STS_ZERO 和/或 STS_ND 位将被置位（不在 FM 350‑2 中）。

您必须再次打开门才能重新开始计数。

没有主计数方向的循环计数

在没有主计数方向的“循环计数”模式下，当门打开后，模块将从装载值开始向上或向下计

数，直到超出其中一个计数限值为止。

如果超出其中一个计数限值

• 反馈接口中 STS_OFLW 或 STS_UFLW 位将被置位，

• 计数器将设置为从其恢复计数的装载值。

计数限值固定在 大计数范围。

如果计数器值为零，则 STS_ZERO 和/或 STS_ND 位将被置位（不在 FM 350‑2 中）。

当门关闭时，恢复计数。

主计数方向向上的单次计数

在主计数方向向上的“单次计数”或“定量”模式下，当门打开后，模块将从装载值开始向

上或向下计数，直到超出计数上限为止。

如果超出计数上限，

• 门将关闭，

• 反馈接口中 STS_OFLW 位将被置位，

• 计数器将设置为装载值。

可以设置计数上限。 装载值有起始计数，并可以更改。

您必须再次打开门才能重新开始计数。
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主计数方向向上的循环计数

在主计数方向向上的“循环计数”模式下，当门打开后，模块将从装载值开始向上或向下计

数，直到超出计数上限为止。

如果超出计数上限，

• 反馈接口中 STS_OFLW 位将被置位，

• 计数器将设置为从其恢复计数的装载值。

可以设置计数上限。 装载值有起始计数，并可以更改。

当门关闭时，恢复计数。

主计数方向向下的单次计数

在主计数方向向下的“单次计数”或“定量”模式下，当门打开后，模块将从装载值开始向

上或向下计数，直到超出计数下限为止。

如果超出计数下限，

• 门将关闭，

• 反馈接口中 STS_UFLW 位将被置位，

• 计数器将设置为装载值。

计数下限固定为 0；装载值具有初始值，并且可以更改。

您必须再次打开门才能重新开始计数。

主计数方向向下的循环计数

在主计数方向向下的“循环计数”模式下，当门打开后，模块将从装载值开始向上或向下计

数，直到超出计数下限为止。

如果超出计数下限，

• 反馈接口中 STS_UFLW 位将被置位，

• 计数器将设置为从其恢复计数的装载值。

计数下限固定为 0；装载值具有初始值，并且可以更改。

当门关闭时，恢复计数。
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测量基础 (S7-300, S7-400)

测量范围

在测量模式下，模块具有下列测量范围：

工作模式 测量范围

频率测量 0.1 Hz 1) 到 650,000 Hz（取决于模块）

旋转速度测量 高 25,000/min
周期测量 高 120 s

1) 下限 0.1 Hz 通过 长更新时间 10 s 来定义。值分辨率为 0.001 Hz。

更新时间/积分时间       
模块将周期性地更新测量值。将“测量时间”参数设置为因子 n 以计算更新时间/积分时间。 
更新时间/积分时间的计算：

边界条件 更新时间/积分

时间

n 的取值范围

nmin nmax

非等时模式 任何 TDP n ×  10 ms 1 1000 3)

等时模式 2) TDP < 10 ms n ×  TDP ( 10 ms/TDP [ms] ) + 1 1) 1000 3)

TDP ≥ 10 ms n x TDP 1 10000 3) ms/TDP [ms] 1)

1 除以 TDP 后所得的小数位将忽略。

不允许超出这些限值。如果超出这些限值，模块将产生参数分配错误，且不会进入等时模式。

2) 不适用于 FM 350‑2
3) 对于周期测量：120000

测量值在反馈接口中更新，在更新时间/积分时间结束时会置位 STS_CMP1 或 STS_COMP1 位。

测量原理

模块对脉冲的每个上升沿都进行计数，并为其分配一个时间值（以 μs 为单位）。

动态测量时间定义为两个时间值之间的差。
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在每个更新时间间隔具有一个或多个脉冲的脉冲序列处：

动态测量时间 = 当前更新时间间隔内 后一个脉冲的时间值 
减去

上一个更新时间间隔中的 后脉冲时间值 

如果在计算动态测量时间后的下一个更新时间间隔内未收到脉冲，则测量时间将延长这些更

新时间间隔。这种情况下，便在更新时间结尾假定一个脉冲，测量间隔则作为该点与 后一

个出现的脉冲之间的时间值计算而得。脉冲数即为 1。如果值“每个动态测量时间 1 个脉冲”

小于 后一个测量值，则该值将作为新值输出。下图显示了测量原理。

测量顺序

模块持续进行测量。您需要在参数设置中定义一个特定的更新时间。

模块将返回值“-1”，直到超出第一个更新时间。门打开后，第一个更新时间开始。

门打开后，从要测量的脉冲序列的第一个脉冲处开始进行连续测量。第一个测量值 早可在

第二个脉冲之后计算。 
每次超出更新时间，都会在核对接口处输出一个测量值（频率、周期或 rpm。）在 STS_CMP1 
或 STS_COMP1 状态位（针对 FM 350‑2）报告测量的结束。该位通过应用完整确认原理，通

过 RES_ZERO 和 STS_RES_ZERO 或 RES_STS 和 RES_STS_A 位进行复位。

如果在更新时间内旋转方向反转，则该测量周期的测量值将是不确定的。您可以通过评估方

向的反馈位对过程中的任何异常行为进行响应。
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下图以频率测量为例说明了连续测量的原理。

限值监视   
限值必须满足下面的每一个条件：

• 下限值 ≥ 测量范围下限

• 上限值 ≥ 测量范围上限

• 上限值 ≥ (下限值 + 1)
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超出更新时间时，模块会将测量值（频率、速度或周期）与参数化的下限值和上限值进行比

较。比较结果如下。

如果测量值... ...将在状态中对下面的位进行置位：

大于上限值 STS_OFLW
小于下限值 STS_UFLW

还可能产生硬件中断。

下图显示的是测量模式下用于监视限值的状态位的值。

通过应用完整确认原理，置位 RES_ZERO 和 STS_RES_ZERO 或 RES_STS 位来复位 STS_OFLW 
和 STS_UFLW 位。如果模块在确认位被置位后检测到测量值超出了上限，则将再次置位状态

位。

如果相应地分配参数，还可以使用限值监视设置输出 DOn。

门控制

可以使用硬件门和软件门控制（即开始和停止）模块的测量过程。

测量模式下的命令

可以在操作过程中向模块测量过程应用命令：

名称 说明

打开和关闭门 可以通过打开一个门开始测量，通过关闭该门停止测量。
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等时模式

在等时模式下运行时，模块将接受在每个 PROFIBUS/PROFINET 周期的 To 时由控制接口输出

的控制信号。因此，所有控制操作都在等时模式下执行，并在 To 时生效。对控制信号的响

应在同一个 PROFIBUS/PROFINET 周期内报告。

模块将在每个 PROFIBUS/PROFINET 周期的 Ti 时返回一个测量值和状态位。

每次测量都在 Ti 时开始和结束。

说明

将更新时间定义为 10 ms 的整数倍以在非等时模式下操作以及将更新时间定义为总线周期

时间的整数倍以在等时模式下操作时，如果想保留实际的更新时间，还应始终在切换这些模

式时调整更新时间参数。

测量模式 (S7-300, S7-400)

测量模式概述 (S7-300, S7-400)
可以通过设置默认工作模式来选择模块功能。 下表给出了测量模式的概述。

工作模式 说明

频率测量 (页 235) 模块对其在动态测量时间 1) 内接收的脉冲进行计数并利用这

些脉冲来计算频率。

旋转速度测量 (页 236) 模块对在动态测量时间 1) 内从测速发电机收到的脉冲进行计

数，并根据该值和编码器每转的脉冲数计算速度。

周期测量 (页 238) 模块将动态测量时间 1) 显示为周期。 如果周期小于更新时

间，则为周期计算平均值。

1) 动态测量时间的意思是： 如果在参数化的测量时间结束之前，测量信号未检测到 2 个沿，那

么将利用动态测量时间计算估计的测量值。 假定在更新时间结束时发送了一个脉冲。 这样您

将得出恒定的测量值。

说明

FM 450‑1 不支持任何测量模式。
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频率测量 (S7-300, S7-400)

说明    
在此工作模式下，模块将对其在动态测量时间或指定的积分时间内接收的脉冲进行计数。 然
后，利用沿时间戳计算频率。

选择门控制

在此模式下可选择门控制。 您可以有以下几种选择：  
• 软件门 (页 244)
• 硬件门 (页 245)（电平控制或沿控制）

下图显示了通过门控制进行频率测量的一个示例。

带有误差指示的可能测量范围

下表给出了连续频率测量的测量范围和绝对误差。

频率 f 绝对误差

FM 350‑1
ET 200S 1Count5V

ET 200S 1Count24V

0.1 Hz ±0.001 Hz
1 Hz ±0.001 Hz

10 Hz ±0.003 Hz
100 Hz ±0.02 Hz

1,000 Hz ±0.18 Hz
10,000 Hz ±1.8 Hz

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 235



频率 f 绝对误差

FM 350‑1
ET 200S 1Count5V

ET 200S 1Count24V

100,000 Hz ±18 Hz
500,000 Hz ±90 Hz –

下表给出了通过积分时间进行连续频率测量的测量范围和绝对误差。

积分时间 fmin ± 绝对误差 fmax ± 绝对误差

ET 200S 1Count24V ET 200S 1Count5V
10 s 0.1 Hz ± 0.001 Hz 100,000 Hz ± 18 Hz 500,000 Hz ± 90 Hz
1 s 1 Hz ± 0.001 Hz 100,000 Hz ± 11 Hz 500,000 Hz ± 55 Hz

0.1 s 10 Hz ± 0.002 Hz 100,000 Hz ± 10 Hz 500,000 Hz ± 52 Hz
0.01 s 100 Hz ± 0.013 Hz 100,000 Hz ± 13 Hz 500,000 Hz ± 63 Hz

操作期间可以更改的值

可以在运行期间更改以下值：

• 下限

• 上限

• 更新时间（测量时间）1)

• 数字量输出功能 1)

1) 不适用于 FM 350‑2

结果

在 STS_CMP1 或 STS_COMP1 状态位（针对 FM 350‑2）报告频率测量的结束。 计算出的频

率值以单位 10-3 Hz 显示。 可以从反馈接口中读取测量的频率值。 

旋转速度测量 (S7-300, S7-400)

说明    
在此工作模式下，模块将对其在动态测量时间或指定的积分时间内从测速发电机接收的脉冲

进行计数并测量沿之间的时间间隔。 在此基础上，模块之后将利用编码器每转的脉冲数计

算速度。
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对于“旋转速度测量”模式，您还必须指定编码器每转的脉冲数。

选择门控制

在此模式下可选择门控制。 您可以有以下几种选择：  
• 软件门 (页 244)
• 硬件门 (页 245)（电平控制或沿控制）

下图显示了通过门控制进行旋转速度测量的一个示例。

带有误差指示的可能测量范围

下表给出了编码器每转脉冲数为 60 的情况下连续旋转速度测量的测量范围和绝对误差。

速度 n 绝对误差

1/min ±0.04/min
10/min ±0.04/min

100/min ±0.05/min
1,000/min ±0.21/min

10,000/min ±1.82/min
25,000/min ±4.50/min

下表给出了编码器每转脉冲数为 60 的情况下通过积分时间进行连续旋转速度测量的测量范

围和绝对误差。

积分时间 nmin ± 绝对误差 nmax ± 绝对误差

10 s 1/min ± 0.03/min 25000/min ± 4.5/min
1 s 1/min ± 0.03/min 25000/min ± 2.8/min
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积分时间 nmin ± 绝对误差 nmax ± 绝对误差

0.1 s 10/min ± 0.03/min 25000/min ± 2.6/min
0.01 s 100/min ± 0.04/min 25000/min ± 3.2/min

操作期间可以更改的值

可以在运行期间更改以下值：

• 下限

• 上限

• 更新时间（测量时间）1)

• 数字量输出功能 1)

1) 不适用于 FM 350‑2

结果

在 STS_CMP1 或 STS_COMP1 状态位（针对 FM 350‑2）报告旋转速度测量的结束。 计算出

的速度值将以 10-3/min 显示。可以从反馈接口中读取测量出的速度。 

周期测量 (S7-300, S7-400)

说明 
在此工作模式下，模块将动态测量时间表示为一个周期。 如果周期小于更新时间，则为周

期计算平均值。

在“通过积分时间测量周期”模式下，1Count24V 通过在指定的积分时间内对内部石英精

度参考频率 (16 MHz) 的脉冲进行计数，来测量计数信号的两个上升沿之间的时间。

选择门控制

在此模式下可选择门控制。 您可以有以下几种选择： 
• 软件门 (页 244)
• 硬件门 (页 245)（电平控制或沿控制）

下图显示了通过门控制进行周期测量的一个示例。
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带有误差指示的可能测量范围

连续周期测量：

• 分辨率为 1 µs 的连续周期测量的绝对误差等于测量值的 0.1‰。

• 下表给出了分辨率为 1/16 µs 的连续周期测量的测量范围和绝对误差。

周期 Tmin ± 绝对误差

1/16 μs x (160 ± 1)
1/16 μs x (1,600 ± 1)
1/16 μs x (16,000 ± 3)
1/16 μs x (160,000 ± 20)
1/16 µs × (1,600,000 ± 160)
1/16 µs × (16,000,000 ± 1,600)
1/16 µs × (160,000,000 ± 16,000)
1/16 µs × (1,600,000,000 ± 160,000)
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通过积分时间测量周期：

• 下表给出了分辨率为 1 µs 的通过积分时间测量周期所需的测量范围和绝对误差。

积分时间 Tmin ± 绝对误差 T ± 绝对误差

100 s 1 µs × (10 ± 0) 1 µs × (100,000,000 ± 10,000)
10 s 1 µs × (10 ± 0) 1 µs × (10,000,000 ± 1,000)
1 s 1 µs × (10 ± 0) 1 µs × (1,000,000 ± 100)

0.1 s 1 µs × (10 ± 0) 1 µs × (100,000 ± 10)
0.01 s 1 µs × (10 ± 0) 1 µs × (10,000 ± 1)

• 下表给出了分辨率为 1/16 µs 的通过积分时间测量周期所需的测量范围和绝对误差。

积分时间 Tmin ± 绝对误差 T ± 绝对误差

100 s 1/16 µs × (160 ± 0) 1/16 µs × (1,600,000,000 ± 
160,000)

10 s 1/16 µs × (160 ± 0) 1/16 µs × (160,000,000 ± 16,000)
1 s 1/16 µs × (160 ± 0) 1/16 µs × (16,000,000 ± 1,600)

0.1 s 1/16 µs × (160 ± 0) 1/16 µs × (1,600,000 ± 160)
0.01 s 1/16 µs × (160 ± 0) 1/16 µs × (160,000 ± 16)

操作期间可以更改的值

可以在运行期间更改以下值：

• 下限

• 上限

• 更新时间（测量时间）1)

• 数字量输出功能 1)

1) 不适用于 FM 350‑2

结果

在 STS_CMP1 或 STS_COMP1 状态位（针对 FM 350‑2）报告周期测量的结束。 计算出的周

期值以 1 μs 和 1/16 μs 显示。 可以从反馈接口中读取测量出的周期。 
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定量（仅适用于 FM 350-2） (S7-300, S7-400)

说明   
在该模式下，FM 350‑2 上的四个计数器通道将结合在一起形成一个定量通道。 打开门后，

FM 350‑2 将在主计数方向上计数一次： 
• 在 0 与参数化的计数上限之间的“向上”的主计数方向。

如果您将主计数方向设置为“向上”，则起始值为 0，并且您应指定结束值。

• 在参数化的计数上限与 0 之间的“向下”的主计数方向。

如果将主计数方向设置为“向下”，则您应指定起始值，并且结束值为 0。

选择门控制

在此模式下可选择门控制。 您可以有以下几种选择：  
• 软件门 (页 244)
• 软件门 (页 244)和硬件门 (页 245)

您可以将硬件门添加到软件门。 这两种门共同作用时与逻辑 AND 操作相似，这就意味着 
FM 350‑2 仅在这两种门均处于打开状态时进行计数。

计数限制处的特性，软件门

主计数方向向上： 如果计数器在达到“计数上限 - 1”后又接收到一个计数脉冲，则即使 
SW_GATE0, 4 位仍然处于置位状态，模块也会将计数器设置为 0，关闭内部门，然后终止计

数。 将置位相关状态位 STS_OFLW0, 4。 因此，始终都不会达到计数上限本身。

主计数方向向下： 如果计数器在达到值“1”后又接收到一个计数脉冲，则即使 SW_GATE0, 4 
位仍然处于置位状态，模块也会将计数器设置为计数上限，关闭内部门，然后终止计数。 将
置位相关状态位 STS_UFLW0, 4。 因此，将始终不会达到值“0”。
如果要再次启动计数器，则必须复位 SW_GATE0, 4 位，然后再将其置位。 

计数限制处的特性，硬件门

主计数方向向上： 如果计数器在达到“计数上限 - 1”后又接收到一个计数脉冲，则即使 
SW_GATE0, 4 位和 I0, I4 输入仍然处于置位状态，模块也会将计数器设置为 0，关闭内部门，

然后终止计数。 因此，始终都不会达到计数上限本身。 将置位相关状态位 STS_OFLW0, 4。
主计数方向向下： 如果计数器在达到值“1”后又接收到一个计数脉冲，则即使 SW_GATE0, 4 
位和 I0, I4 输入仍然处于置位状态，模块也会将计数器设置为计数上限，关闭内部门，然后

终止计数。 因此，将始终不会达到值“0”。 将置位相关状态位 STS_UFLW0, 4。 
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如果要再次启动计数器，则必须复位 I0, I4 输入，然后再将其置位。 您仅可以使用硬件门启

动新计数。

比较值

您可以为 FM 350‑2 的每个定量通道在参数化的计数范围内组态四个比较值。 您也可以组态

根据比较值来确定是否应设置数字量输出和/或触发硬件中断，以及在什么条件下应设置数

字量输出和/或触发硬件中断。 可以为其设置以下条件：

• 如果当前计数器值与比较值匹配，则触发硬件中断。

• 当前计数器值大于等于比较值时，设置数字量输出。

• 当前计数器值小于等于比较值时，设置数字量输出。

仅当已经通过 CTRL_DQ0…7 位启用了相应的输出时才设置数字量输出。

说明

如果门打开，则仅在 CPU 处于 RUN 模式时才可以置位输出。

下图显示了在“向下”的主计数方向上通过比较值进行定量的一个示例。

正在准备装载值   
CPU 处于 RUN 模式下时，可以在参数化的计数范围内定义装载值。 每次发生以下事件后，计

数器均会将该值用作新的起始值：

• 在主计数方向向上的情况下达到计数上限时。

• 向下计数时达到 0
• 使用软件门或硬件门取消计数过程（当计数过程中断时，将不使用装载值）

之后，装载值将成为下一次和所有后续定量过程开始的新初始值。 设置的输出和中断特性

仍保持不变。
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直接装载值

CPU 处于 RUN 模式下时，您可以更改当前计数器值。 计数器会直接将新计数值用作计量值。

装载值的取值范围  
装载值的取值范围取决于设置的主计数方向。 该范围为：

• 在“向上”的主计数方向上，0 到计数上限 - 2
• 在向下的主计数方向上，计数上限到 2

门控制 (S7-300, S7-400)

门功能 (S7-300, S7-400)

通过门功能计数 
根据其它事件，许多应用均要求在定义的时间启动或停止计数。 使用门功能时，计数器模

块中的计数过程按如下所示打开和停止。 当门打开时，计数器接收计数脉冲，计数开始。 当
门关闭时，计数器不能再接收计数脉冲，计数停止。

软件门和硬件门     
计数器模块有两个门：

• 由输入参数/控制位 SW_GATE 控制的软件门 (页 244)。
• 由模块的数字量输入信号控制的硬件门 (页 245)。
另请参见等时模式 (页 247)下的门功能的相关信息。

内部门   
内部门是将硬件门和软件门相结合的逻辑 AND 操作。 内部门的状态由 STS_GATE 位指示。 
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如果未分配硬件门，则仅软件门的设置是相关的。 计数过程可通过内部门激活、中断、恢

复和取消。 内部门也可通过依赖于“单次计数”和“定量”工作模式下计数器值的事件来

关闭。 

硬件门 软件门 内部门 计数过程

打开 打开 打开 激活

打开 关闭 关闭 未激活

关闭 打开 关闭 未激活

关闭 关闭 关闭 未激活

组态硬件门和软件门时，可以指定内部门是否可以取消或中断计数。 
• 如果取消 (页 246)，在门停止和门启动后将以初始值重新启动计数。

• 如果中断 (页 246)，在门停止和门启动后将从 后一个当前计数值开始继续计数。

示例

通过设置门信号，可以打开门并对计数脉冲进行计数。 如果移除门信号，门将关闭并且计

数器不会再检测计数脉冲。 计数值保持不变。

下图显示了门的打开和关闭以及脉冲计数。

使用门停止功能停止计数

还可以通过设置门停止功能来停止 FM x50‑1 模块中的计数，无论在软件门设置了什么信号

或软件门的状态如何。 可通过置位 GATE_STP 输入参数来完成此操作。  
复位该参数时，只能通过在数字量输入“DI Start”（硬件门）设置上升沿或者再次设置输入参

数 SW_GATE（软件门）重新将门打开。

软件门 (S7-300, S7-400)
软件门的打开与关闭是通过输入参数/控制位 SW_GATE 来完成的。
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打开和关闭软件门  
下图显示出如何打开和关闭软件门。 不应组态任何硬件门。

软件门： 
• 通过置位输入参数/控制位 SW_GATE 来打开。

• 通过复位输入参数/控制位 SW_GATE 来关闭。

可通过复位输入参数 SW_GATE 来重新打开已经关闭的门。

硬件门 (S7-300, S7-400)
可以通过将相关信号应用到数字量输入或从数字量输入中删除信号来打开和关闭硬件门。 
软件门必须打开。

通过电平触发硬件门的打开和关闭  

只要置位了数字量输入，计数器就将对计数脉冲进行接收和计数。 复位数字量输入可关闭

门。 计数器将停止并忽略任何其它计数脉冲。

如果由于发生超出上限或超出下限而使门关闭，则可以通过复位然后再置位数字量输入再次

将门打开。

指定参数后，电平控制的硬件门通过数字量输入的第一个上升沿激活。

ET 200S 1Count24V 和 1Count5V：
1Count24V/1Count5V 有一个硬件门，由模块上的数字量输入控制。 可以将硬件门组态为数

字量输入的功能（功能 DI“硬件门”）。 在数字量输入中，出现上升沿时门打开，出现下降

沿时门关闭。
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通过沿触发硬件门的打开和关闭  
通过沿控制硬件门的打开和关闭只适用于 FM x50‑1。

在数字量输入“DI Start”由上升沿打开沿控制的硬件门。 在数字量输入“DI Stop”由上升沿关闭

门。

如果同时在两个输入处设置正跳沿，则将关闭已打开的门，而已关闭的门将仍保持关闭。 如
果置位了数字量输入“DI stop”，那么数字量输入“DI start”处的上升沿将无法打开门。

门的取消和中断功能 (S7-300, S7-400)
在门功能参数中，您可以定义该门应该取消还是中断计数。

取消门功能   
如果“取消”门功能处于激活状态，则当门关闭时计数停止，当门重新启动时（下图中的时

间 ①），计数在装载值处重新开始。

下图显示了通过“取消”门功能进行连续向下计数的一个示例。

“中断”门功能   
如果“中断”门功能处于激活状态，则当门关闭时计数停止，当门重新启动时（下图中的时

间 ①），计数在 后一个当前计数器值处恢复。

下图显示了通过“中断”门功能进行连续向上计数的一个示例。
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等时模式下的门控制 (S7-300, S7-400)
门控制在等时模式下按如下方式工作：  

软件门控制

软件门通过置位和复位 SW_GATE 控制位来控制。 更改控制位后，计数将在下一个 PROFIBUS 
DP 周期中的 To 时开始和结束：
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硬件门控制

在硬件门控制模式下，计数将在硬件门打开或关闭后立即开始或停止：

编码器信号 (S7-300, S7-400)

可以连接的编码器 (S7-300, S7-400)
计数器模块可处理增量编码器或脉冲发生器产生的方波信号。  
• 增量编码器扫描光栅，从而生成方波电脉冲。 它们的区别在于脉冲大小和信号数不同。 

增量编码器输出两个 90° 异相的轨迹。 
• 脉冲发生器（例如光栅和启动器 (BERO)）仅提供具有特定电压电平的方波信号。 

5 V 差分信号 (S7-300, S7-400)

5 V 增量编码器计数信号 
5 V 增量编码器将下列 RS 422 差分信号发送到模块：

• A 和 /A
• B 和 /B
• N 和 /N
信号 /A、/B 和 /N 分别为 A、B 和 N 的反转信号。信号 A 和 B 是通过将相位移位 90°  得到

的。  
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5 V 增量编码器使用轨迹 A 和 B 来计数。 如果据此编程，则轨迹 N 用于通过装载值初始化

计数器。 
对所发送的每个信号返回反转信号的编码器是对称编码器。 
下图显示了 5 V 增量编码器的编码器信号的时间曲线。

模块通过评估信号 A 和 B 的比率检测计数方向。 

改变计数方向

可以在不必修改接线的情况下使用“计数方向常规”和“计数信号反向”参数改变计数方向。

监视编码器信号   
模块将监视电缆连接，并检测断线或短路。

您可以定义三个信号对中哪些包含在程序的监视中。 如果您已在程序（监视）中禁用相应

的诊断功能，则无需为任何未使用的的信号对接线。

三个信号都出现错误表明编码器有缺陷、编码器电源存在短路或未连接编码器。

编程完成时，模块检测到错误，错误信息将写入诊断数据记录 DS0 和 DS1。 如果据此编程，

此情况可能导致诊断中断。 

24 V 信号 (S7-300, S7-400)

24 V 增量编码器计数信号

24 V 增量编码器将 24 V 信号 A*、B* 和 N* 返回到模块。 信号 A* 和 B* 是通过将相位移位 90° 
得到的。  
24 V 信号使用星号“*”标记。

24 V 增量编码器使用轨迹 A* 和 B* 来计数。 如果据此编程，轨迹 N* 用于通过装载值初始

化计数器。 
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未返回反转信号的编码器为对称编码器。

下图显示了 24 V 增量编码器的编码器信号的时间曲线。

模块通过判断信号 A* 和 B* 的比率检测计数方向。 
您可以组态 24 V 编码器信号的输入，以便将源型输出/推挽或漏型输出连接到计数器。 有关

详细信息，请参考“编码器手册”。

改变计数方向

可以在不必修改接线的情况下使用“计数方向常规”和“计数信号反向”参数改变计数方向。

不带/带方向电平的 24 V 脉冲发生器的计数信号

编码器（例如接近开关 [BERO] 或光栅）仅返回接线到前连接器的端子 A* 的计数信号。 
此外，您可以为方向检测将信号接线到相关计数器的端子 B*。 如果编码器没有返回相应的

信号，您可以接线在用户程序内生成的相应 ID 信号，或使用相应的过程信号。

下图显示了带方向电平的 24 V 脉冲发生器的编码器信号的时间曲线，以及所生成的计数脉冲。

监视编码器信号

不监视 24 V 计数信号以检测断线或短路情况。 
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信号评估 (S7-300, S7-400)

概述 (S7-300, S7-400)
计数器模块计数器对信号沿进行计数。 它通常判断 A (A*) 处的沿（信号评估）。 增加分辨

率的程序中的选项：  
• 单重评估 (页 251)
• 双重评估 (页 251)
• 四重评估 (页 252)
仅以下编码器支持多重评估：

• 信号 A 和 B 90° 异相的 5 V 增量编码器。

• 信号 A* 和 B* 90° 异相的 24 V 增量编码器。

默认设置

默认设置为“单重评估”。 

单重评估 (S7-300, S7-400)
在此模式下，模块仅评估信号 A 的一个沿。 
• 在 A 处出现下降沿且 B 处出现低电平时记录“向上的”计数脉冲。

• 如果 A 处是下降沿或 B 处是低电平，那么将记录向下的计数脉冲。

下图说明了信号的单重评估。

双重评估 (S7-300, S7-400)
双重评估指的是对信号 A 的上升沿和下降沿进行评估。信号 B 的电平确定是否生成向上或

向下的计数脉冲。
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下图显示了信号的双重评估。

四重评估 (S7-300, S7-400)
四重评估指的是对信号 A 和 B 的上升沿和下降沿进行评估。信号 A 和 B 的电平确定是否生

成向上或向下的计数脉冲。

下图说明了信号的四重评估。

1.2.1.2 使用 FM 350-1 (S7-300, S7-400)

FM 350-1 前连接器端子分配 (S7-300, S7-400)

前连接器   
将以下各项连接至 20 针前连接器：

• 计数信号

• 数字量输入

• 数字量输出

• 编码器电源

• 辅助电压和负载电压

下图显示了模块前端、前连接器以及具有端子分配的前面板的内部。
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FM 350-1
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B

N   N*
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2 L+

2M

350-1AH03-0AE0

Front of the module Front connector Inside of the front panel

前连接器的针脚分配

下表显示了 FM 350-1 的前连接器的端子分配。

连接 名称 输入/
输出

功能

辅助电压

1 1L+ 输入 24 V 辅助电压

2 1M 输入 辅助电压接地

编码器电源和计数信号 5 V 编码器 RS 
422，对称

24 V 编码器，不

对称

具有方向电平的 
24 V 脉冲发生器

24 V 启动器

3 1M 输出 编码器电源接地

4 5.2 V DC 输出 编码器电源 5.2 V
5 24 V DC 输出 编码器电源 24 V
6 A A* 输入 编码器信号 A 编码器信号 A*
7 /A 输入 编码器信号 /A —
8 B B* 输入 编码器信号 B 编码器信号 B* 方向信号 —
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连接 名称 输入/
输出

功能

9 /B 输入 编码器信号 /B —
10 N N* 输入 编码器信号 N 编码器信号 N* —
11 /N 输入 编码器信号 /N —
12 — — —
数字量输入和数字量输出

13 I0 输入 数字量输入 DI Start
14 I1 输入 数字量输入 DI Stop
15 I2 输入 数字量输入 DI Set
16 — — —
17 Q0 输出 数字量输出 DO0
18 Q1 输出 数字量输出 DO1
负载电压

19 2L+ 输入 24 V 负载电压

20 2M 输入 数字量输入和输出的负载电压接地

说明

计数器输入（编码器电源、编码器信号）的电路与 CPU 接地之间没有隔离。 因此，应该使

用低电阻连接件将端子 2 (1M) 连接至 CPU 接地。 如果没有建立这样的连接，将会导致 
FM 350-1 出现故障或缺陷。

如果从外部给编码器供电，则还必须将此外部电压的接地与 CPU 的接地连接起来。

您可以在 FM 350-1 计数器模块的手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/
view/zh/1086726)中找到有关构造和接线的详细信息。

辅助电压 1L+/1M
将 24 V 直流电压连接到 5 V 和 24 V 编码器电源的 1L+ 和 1M 端子。

集成二极管可保护模块，防止辅助电压的极性发生反转。

模块监视辅助电压的连接。

5.2V DC 编码器电源

模块从辅助电压 1L+/1M 生成 大电流为 300 mA 的 5.2 V 电压，此电压在“DC5.2V”连接中为 
5 V 编码器的防短路电源供电。 将监视编码器电源的短路情况。
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24 VDC 编码器电源

在输出“DC24V”中为 24V 防短路编码器电源提供 1L+/1M。 将监视编码器电源的短路情况。 

5 V 编码器信号 A 和 /A、B 和 /B、N 和 /N
可以依照 RS 422 将具有 5 V 差分信号的增量编码器（即，具有差分信号 A 和 /A、B 和 /B、N 
和 /N 的增量编码器）连接到前连接器。

信号 A 和 /A、B 和 /B、N 和 /N 可通过相应标记的端子进行连接。

信号 N 和 /N 仅在您希望将计数器设置为编码器的零标记时才可进行连接。

输入不与 S7-300 总线隔离。

24 V 编码器信号 A*、B* 和 N*
24 V 信号使用字母 A*、B* 和 N* 进行标识。

可将三种不同的编码器类型连接至每个计数器：

• 具有 24 V 信号的增量编码器：

信号 A*、B* 和 N* 可通过相应标记的端子进行连接。

• 无方向电平的脉冲编码器：

该信号将连接到端子 A*。
• 具有方向电平的脉冲编码器：

该计数信号将连接到端子 A*。 方向电平将连接到端子 B*。
输入不与 S7-300 总线隔离。

24 V 编码器信号的输入滤波器

为了防止出现故障，可以为 24 V 输入 A*、B* 和 N* 组态具有统一滤波时间的输入滤波器（RC 
元件）。 可使用以下两种输入滤波器。 

特性 输入滤波器 1
（缺省）

输入滤波器 2

典型输入延迟 1 μs 15 μs
大计数频率 200 kHz 20 kHz

计数信号的 小脉冲宽度 2.5 μs 25 μs
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数字量输入 DI Start、DI Stop 和 DI Set
您可以使用数字量输入 DI Start 和 DI Stop 对计数器进行门控制。 门控制可以是电平控制或

沿控制。

数字量输入 DI Set 用于将计数器设置为装载值。

数字量输入使用 24 V 额定电压进行操作。

数字量输入与 S7-300 的总线和计数器输入隔离。

数字量输入的输入滤波器

为了抑制干扰，可将输入滤波器 DI Start、DI Stop 和 DI Set（RC 元素）参数化，对于数字量

输入使用统一的过滤时间。 提供了以下两种输入滤波器：

特性 输入滤波器 1
（缺省）

输入滤波器 2

典型输入延迟 1 μs 15 μs
输入信号的 小脉冲宽度 2.5 μs 25 μs

数字量输出 DO0 和 DO1
FM 350-1 具有两个数字量输出 DO0 和 DO1，用于直接触发控制过程。

数字量输出通过负载电压 2L+ 提供。

数字量输出与 S7-300 的总线和计数器输入隔离。

数字量输出为源型输出，可承受 0.5 A 的负载电流。它们均具有过载和短路保护功能。 

说明

可以直接连接继电器和接触器而无需外部电路。

数字量输出的时间响应取决于参数分配。

2L+/2M 负载电压

为了提供数字量输出 DO0 和 DO1，必须通过端子 2L+ 和 2M 为模块提供 24 V 的负载电压。

集成二极管可保护模块免受负载电压反极性的影响。

2L+/2M 负载电压不受 FM 350-1 监视。
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组态 FM 350-1 (S7-300, S7-400)

组态 FM 350-1 (S7-300, S7-400)

工作模式 (S7-300, S7-400)

选择工作模式 (S7-300, S7-400)

说明

通过设置工作模式来定义计数器模块的功能。

工作模式 说明

连续计数 (页 224)
（使用或不使用门）

FM 350‑1 从当前计数器值开始连续计数。

单次计数 (页 225)
（使用硬件门或软件门）

门打开时，FM 350‑1 从装载值开始，一直计数到计数限值。

循环计数 (页 226)
（使用硬件门或软件门）

门打开时，FM 350‑1 从装载值开始，在计数限值之间计数。

频率测量 (页 235)
（使用硬件门或软件门）

FM 350‑1 对在动态测量时间内出现的脉冲进行计数。

旋转速度测量 (页 236)
（使用硬件门或软件门）

FM 350‑1 对在动态测量时间内从测速发电机收到的脉冲进行计

数，并根据该值和编码器每转的脉冲数计算速度。

周期测量 (页 238)
（使用硬件门或软件门）

FM 350‑1 将动态测量时间表示为周期。 如果周期的持续时间小

于更新时间，则计算周期平均值。

默认设置为“连续计数”工作模式。

指定计数上限 (S7-300, S7-400)

说明

通过同时组态计数上限和主计数方向 (页 263)（向上或向下），您可以缩小 大计数范围。 
这样，参数化的计数范围将介于 0 和参数化的计数上限之间。 
计数上限可以是从大于 1 到计数范围上限之间的任何值。 
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指定测量时间 (S7-300, S7-400)

说明

如果已选择测量模式，该模块将周期性地更新测量值。 更新时间为测量时间与 10ms 的乘

积。 测量时间设置为因子 n。 
有关测量时间的取值范围的详细说明，请参见“测量基础 (页 230)”。

选择门控制 (S7-300, S7-400)

说明

在所选工作模式下通过设置门控制来定义计数过程。

• 不使用门

所有门均打开。

• 软件门 (页 244)
通过输入参数/控制位 SW_GATE 打开和关闭软件门。

• 硬件门 (页 245)（电平控制或沿控制）

通过数字量输入端的相应信号打开和关闭硬件门。

• 锁存 (页 258)
可通过在数字量输入“DI start”处生成沿信号来保存（锁存）计数器值。

• 锁存/重新触发 (页 260)
可通过在数字量输入“DI start”处生成沿信号来保存（锁存）计数器值。 每次保存值时都

将计数器设置为装载值。

默认设置为“不使用门”。

锁存 (S7-300, S7-400)

说明  
如果选择“锁存”作为门控制，可通过“DI start”数字量输入处的沿信号来保存（锁存）计数

器值。 这不会更改计数器值。

要求

必须使用软件门 (页 244)并选择用于锁存的沿 (页 263)。
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锁存沿之间的 小时间间隔是 1 ms。如果该时间间隔小于 1 ms，则可能丢失值。

功能原理

为计数器和锁存值分配一个初始值。 对于没有主计数方向的工作模式和主计数方向向上的

模式，该初始值为 0。 对于主计数方向向下的模式，该初始值为参数化的计数上限。

打开软件门时将启动计数功能。 计数器从装载值开始计数。

生成沿触发时，锁存值始终完全等于计数器值。

“DI start”值由 DB 中的状态位 STS_STA 指示。

锁存值由 DB 中的 LATCH_LOAD 指示。

下图显示了一个“锁存”示例，当装载值 = 0 时，“DI start”处出现上升沿。

中断和退出

通过复位 SW_GATE 关闭软件门时将取消计数。

即使软件门已关闭，也可以通过“DI start”处的沿信号重新保存未更改的计数器值。

但是，如果通过执行指令 CNT_CTL1 的 GATE_STP 关闭软件门，则计数将取消。 在这种情况

下，“DI start”不再用于保存任何计数器值。

计数、测量和定位输入
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“锁存”时的硬件中断

每次通过“锁存”保存计数器值时，都会触发硬件中断。 因此，您可能需要增加沿之间的

时间间隔。 如果中断速率高于系统确认速率，则硬件中断将丢失。 这种情况将通过诊断中

断进行报告。

锁存/重新触发 (S7-300, S7-400)

说明  
如果选择“锁存/重新触发”门控制，可通过“DI start”数字量输入处的沿信号来保存（锁存）

计数器值。 每次执行锁存操作后，计数器都会通过装载值启动，然后从装载值开始恢复计数

（重新触发）。

要求

必须使用软件门 (页 244)并为“锁存/重新触发”选择用于锁存的沿 (页 263)。
锁存沿之间的 小时间间隔是 1 ms。如果该时间间隔小于 1 ms，则可能丢失值。

功能原理

计数器功能通过打开软件门启用。

为计数器和锁存值分配一个初始值。 打开软件门不会更改这些值。 对于没有主计数方向的

工作模式和主计数方向向上的模式，该初始值为 0。 对于主计数方向向下的模式，该初始值

为参数化的计数上限。

输入“DI start”处的第一个沿使用装载值启动计数。

装载值会在输入“DI start”后续每次出现沿时重新装载。

生成沿触发时，锁存值始终完全等于计数器值。

“DI start”值由 DB 中的状态位 STS_STA 指示。

锁存值由 DB 中的 LATCH_LOAD 指示。

下图显示了一个“锁存/重新触发”示例，当装载值 = 0 时，“DI start”处出现上升沿。

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

260 编程和操作手册, 11/2022



使用内部时基 1 MHz (页 267)测量两个沿之间的时间 (页 274)是“锁存/重新触发”门控制

的一项特殊应用。

中断和退出 
通过复位 SW_GATE 关闭软件门将中断计数，即在重新打开软件门时，计数将继续。

即使软件门已关闭，也可以通过“DI start”处的沿信号重新保存未更改的计数器值。

但是，如果通过执行指令 CNT_CTL1 的 GATE_STP 关闭软件门，则计数将取消。 在这种情况

下，“DI start”不再用于保存任何计数器值。

“锁存/重新触发”时的硬件中断

每次通过执行“锁存/重新触发”保存计数器值时，都会触发硬件中断。因此，您可能需要

增加沿之间的时间间隔。如果中断速率高于系统确认速率，则硬件中断将丢失。这种情况将

通过诊断中断进行报告。
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选择计数范围 (S7-300, S7-400)

说明  
模块上有一个 32 位宽的计数寄存器。 根据计数范围，可以选择模块仅在正数范围内计数还

是将第 32 位解译为符号位以便表示负数。 如果未设置主计数方向，则只能选择一个计数范

围。

选择所需计数范围。

更多信息，请参见“计数范围和计数限值 (页 221)”。

超出上限、下限和过零点

超出上限或下限时，将针对这两个计数限值在 CNT_CTL1 指令的 DB 中置位相关位。

在“-31 到 +31 位”计数范围内出现过零点时，也会在 DB 中置位某一位。  
根据计数方向的不同，在“0 到 +32 位”计数范围内出现过零点时还会显示超出上限或下限。 

事件 DB 中的状态位

超出上限 置位 STS_OFLW。

超出下限 置位 STS_UFLW。

过零点 置位 STS_ZERO。

启动硬件中断

还可以通过硬件中断来发送超出上限、下限和过零点事件的信号。

选择门功能 (S7-300, S7-400)

说明 
组态硬件门和软件门时，可以指定内部门是否可以取消或中断计数。 
• 取消计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从头再次启动。

• 中断计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从上一个当前计数器值启动。

计数、测量和定位输入
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选择主计数方向 (S7-300, S7-400)

说明  
通过组态主计数方向 (页 227)（向上或向下），您可以借助于设置计数上限 (页 257)来缩小

大计数范围。 这样，参数化的计数范围将介于 0 和参数化的计数上限之间。 
只能在“单次计数”和“循环计数”模式下选择主计数方向。

可以选择以下特性：

• 无（无主计数方向）

• 向上

• 向下

选择用于锁存的沿 (S7-300, S7-400)

选择沿

可以选择要保存（锁存）计数器值的数字量输入“DI start”处的沿。 可以组态以下特性：

• 在“DI-Start”处出现上升沿时锁存

• 在“DI-Start”处出现下降沿时锁存

• 在“DI-Start”处出现任一种沿时锁存

选择周期分辨率 (S7-300, S7-400)

说明   
计算出的周期值以 1 μs 和 1/16 μs 显示。 
选择所需的分辨率单位。

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 263



带有误差指示的可能测量范围

• 分辨率为 1 µs 的绝对误差等于测量值的 0.1‰。

• 下表列出了分辨率为 1/16 µs 时对应的测量范围和误差：

周期 Tmin ± 绝对误差

1/16 μs x (160 ± 1)
1/16 μs x (1,600 ± 1)
1/16 μs x (16,000 ± 3)
1/16 μs x (160,000 ± 20)
周期大于等于 100ms 时对应的绝对误差等于测量值的 0.1‰。

编码器 (S7-300, S7-400)

选择编码器信号类型 (S7-300, S7-400)

选择信号类型  
1. 选择所用编码器的信号类型。

按照选择结果和工作模式，将禁用该特定编码器无法使用的所有选项。 被禁用的选项通过在
相应选择窗口中显示灰色字体来标识。

2. 选择要与所选编码器一起使用的选项。

可以选择以下其中一种编码器信号类型：

• 编码器： 5 V 增量 (页 264)（5 V 差分信号）

• 编码器： 24 V 差分信号 (页 265)（24 V 跟踪 A+B 相移）

• 编码器： 24 V 脉冲和方向 (页 266)
• 编码器： 24 V 启动器 (页 266)
• 内部时基 1 MHz (页 267)

编码器： 5 V 增量 (S7-300, S7-400)

5 V 增量编码器

选择信号类型“5V 差分信号”可使用具有差分信号 A、/A，B、/B 和 N、/N 的 5 V 差分编码

器。 
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下列选项可用于此编码器：

参数 选项 含义

信号评估 (页 251) 单重 只评估信号 A 的一种沿。

双重 评估信号 A 的两种沿。

四重 评估信号 A 和信号 B 的两种沿。 
计数方向 (页 248) 正常 根据过程调整计数方向

反向 根据过程调整计数方向

大计数频率 – 该编码器的 大计数频率为 500 kHz。
编码器输入 – 不相关

监视 (页 248) A+B+N 监视所有信号对是否存在短路和断线。

A+B 监视信号对 A 和 B。
A 只监视信号对 A。
无 不监视任何信号对。

编码器： 24 V 增量 (S7-300, S7-400)

24 V 增量编码器

选择信号类型“24 V 跟踪 A+B 相移”可使用具有信号 A*、B* 和 N* 的 24 V 增量编码器。

下列选项可用于此编码器：

参数 选项 含义

信号评估 (页 251) 单重 只评估信号 A 的一种沿。

双重 评估信号 A 的两种沿。

四重 评估信号 A 和信号 B 的两种沿。

计数方向 (页 249) 正常 根据过程调整计数方向

反向 根据过程调整计数方向

大计数频率 
(页 268)

200 kHz 输入处将激活延迟为 1 μs 的滤波器。

20 kHz 输入处将激活延迟为 15 μs 的滤波器。

编码器输入 
(页 267)

漏型输出 编码器切换为 0 V（接地）。

源型输出/推挽 编码器切换为 24 V。
监视 – 不相关
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编码器： 24 V 脉冲和方向 (S7-300, S7-400)

24 V 脉冲发生器

选择信号类型“24 V 脉冲和方向”可使用带计数信号 A* 和方向信号 B* 的 24 V 脉冲发生器。

下列选项可用于此编码器： 

参数 选项 含义

信号评估 – 不相关

计数方向 – 不相关

大计数频率 
(页 268)

200 kHz 输入处将激活延迟为 1 μs 的滤波器。

20 kHz 输入处将激活延迟为 15 μs 的滤波器。

编码器输入 
(页 267)

漏型输出 编码器切换为 0 V（接地）。

源型输出/推挽 编码器切换为 24 V。
监视 – 不相关

编码器： 24 V 启动器 (S7-300, S7-400)

24 V 启动器

选择信号类型“24 V 启动器”可使用带计数信号 A* 的 24 V 脉冲发生器。

下列选项可用于此编码器：

参数 选项 含义

信号评估 – 不相关

计数方向 – 不相关

大计数频率 
(页 268)

200 kHz 输入处将激活延迟为 1 μs 的滤波器。

20 kHz 输入处将激活延迟为 15 μs 的滤波器。

编码器输入 
(页 267)

漏型输出 编码器切换为 0 V（接地）。

源型输出/推挽 编码器切换为 24 V。
监视 – 不相关

计数、测量和定位输入
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内部时基 1 MHz (S7-300, S7-400)

内部时基 1 MHz
选择信号类型“内部时基 1 MHz”可使用内部 1 MHz 时基替代外部编码器。

例如，使用该选项可以测量 DI start 数字量输入处两个连续沿之间的间隔。

参见

测量两个沿之间的时间 (页 274)

编码器输入参数分配 (S7-300, S7-400)
已在参数分配中选择了“24 V 脉冲和方向”作为信号类型 (页 264)。

编码器输入参数分配

通过以下方式组态编码器输入来定义计数方向。 该表显示了基于参数分配的计数方向的更改。

参数分配 端子 B* 计数方向

漏型输出 未接线 向下

接地短路 向上

源型输出/推挽 未接线 向上

24 V 已连接 向下

无法通过反转 B* 信号来翻转这些计数信号的方向。

说明

添加所有信号后，如果计数信号发生振荡，此类型的评估可能导致沿处的计数值“逐渐偏

移”。
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24 V 计数器输入的输入滤波器 (S7-300, S7-400)

24 V 计数器输入的输入滤波器 
为了防止出现故障，可为 24 V 计数器输入 A*、B* 和 N* 组态具有统一滤波时间的输入滤波

器。 可用的输入滤波器：  

特性 输入滤波器 1
（默认设置）

输入滤波器 2

典型输入延迟 1 μs 15 μs
大计数频率 200 kHz 20 kHz

计数信号的 小脉冲宽度 2.5 μs 25 μs

输入编码器每转脉冲数 (S7-300, S7-400)

编码器每转脉冲数

对于“旋转速度测量 (页 236)”模式，您还必须组态编码器每转脉冲数。

可在编码器的铭牌上或技术数据中找到编码器每转脉冲数的值。

输入 (S7-300, S7-400)

选择门信号 (S7-300, S7-400)

控制硬件门

下列选项可用于硬件门控制： 
• 电平控制的硬件门（使用“DI start”处的电平）

• 沿控制的硬件门（使用“DI start”、“DI stop”处的沿）

有关此主题的更多信息，请参见“硬件门 (页 245)”。

计数、测量和定位输入
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选择 小脉冲宽度 (S7-300, S7-400)

小脉冲宽度  
为了防止出现故障，可为数字量输入组态具有统一滤波时间的输入滤波器（RC 元件）。    
可使用采用以下数据的两个输入滤波器：

特性 输入滤波器 1
（默认设置）

输入滤波器 2

典型输入延迟 1 μs 15 μs
输入信号的 小脉冲宽度 2.5 μs 25 μs

设置计数器 (DI set) (S7-300, S7-400)

设置计数器 (S7-300, S7-400)

概述

如果要从某特定值（所谓的装载值）开始计数，则必须定义要用来将该计数器设置为装载值

的信号。 可以设置计数器：  
• 通过 CNT_CTL1 指令的 L_DIRECT 或 L_PREPAR 输入参数

• 通过外部信号，使用“DI set”输入或结合使用“DI set”与编码器零标记 

装载值

可将计数范围内的任意数值指定为装载值。  
根据所选的计数范围解译装载值。 例如，如果指定 FFFF FFFF H 作为装载值，则在“0 到 +32 
位”的计数范围内将该值解译为 4,294,967,295，在“-31 到 +31 位”的计数范围内将其解译

为 -1。
在 CNT_CTL1 指令的 DB 中输入装载值并通过 CNT_CTL1 将该值传送给模块。 
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以下取值范围适用于装载值：

装载值的取值范围 主计数方向

无 向上 向下

下限 大计数下限 -231 + 1 2
上限 大计数上限 参数化的计数上限 - 2 231 - 1

通过外部信号设置计数器

您可以选择通过两个不同的外部信号来将计数器设置为装载值：  
• 仅“DI set” (页 270)
• “DI set”和零标记 (页 272)（编码器）

如果您要使计数器与过程中特定点处的特定计数器值同步，则可以使用编码器零标记。 这
样可以提高计数过程的精度。

独立于计数模式设置计数器。

通过外部信号设置计数器后，将置位 DB 中的位 STS_SYNC。

说明

使用零标记同步计数器仅在门打开时才适用。

如果在通过外部信号设置计数器时仅启用了一个计数方向，则必须注意，门关闭时将保存（冻

结）当前计数方向。 这样计数器便可与启用的计数方向同步。

通过“DI set”设置计数器 (S7-300, S7-400)

通过“DI set”设置计数器

通过“DI set”处的上升沿可使用装载值来装载计数器。  
可使用 CNT_CTL1 指令 DB 中的变量 ENSET_UP 和 ENSET_DN 并通过分配参数来定义 
FM 350‑1 对 DI set 处上升沿的响应。   

参数 FM 350‑1 的特性

ENSET_UP 设置 仅在向上计数时设置计数器。

ENSET_DN 设置 仅在向下计数时设置计数器。

计数、测量和定位输入
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参数 FM 350‑1 的特性

ENSET_UP 和 
ENSET_DN 设置

针对向上计数和向下计数设置计数器。

“计数器的单次设

置”参数分配

仅在响应“DI set”处的第一个上升沿时设置计数器。

如果要再次设置计数器，必须先再次置位 ENSET_UP 或 ENSET_DN。 
然后，将在“DI set”的下一个上升沿处再次设置计数器。

“计数器的多次设

置”参数分配

只要置位了 ENSET_UP 和/或 ENSET_DN，则在响应“DI set”处的每个上

升沿时都会设置计数器。

说明

必须置位 ENSET_UP 和 ENSET_DN 这两个变量中的其中一个，以便通过数字量输入“DI set”设
置计数器。

通过“DI set”进行单次设置

下图显示了通过数字量输入“DI Set”对计数器进行单次设置。 在所示示例中，仅置位了 
ENSET_UP，即在向上计数时设置计数器。

将在响应数字量输入“DI set”处的第一个上升沿时设置计数器（假设也置位了 ENSET_UP）。 
如果要再次设置计数器，则必须先复位 ENSET_UP，然后再次将其置位。 这样，数字量输入

“DI set”处的下一个上升沿将导致设置计数器。

通过“DI Set”进行多次设置

下图显示了通过“DI Set”对计数器进行多次设置。 在所示示例中，仅置位了 ENSET_UP，即在

向上计数时设置计数器。
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将在“DI set”处每次出现上升沿时设置计数器（假设也置位了 ENSET_UP）。 如果复位 
ENSET_UP，则计数器不会通过“DI set”设置。 只有再次置位 ENSET_UP 后，“DI set”处的下一

个上升沿才会设置计数器。

通过“DI set”和零标记设置计数器 (S7-300, S7-400)

通过“DI set”和零标记设置计数器

如果分配参数时使计数器通过编码器零标记设置（“评估零标记以进行设置”），则在零标

记的上升沿处将计数器设置为装载值。  
仅当出现零标记的上升沿时另外设置了“DI set”输入，才会设置计数器。

可使用 CNT_CTL1 指令 DB 中的变量 ENSET_UP 和 ENSET_DN 并通过分配参数来定义出现零

标记上升沿时 FM 350‑1 的响应。

输入参数 FM 350‑1 的特性

ENSET_UP 设置 仅在向上计数时设置计数器。

ENSET_DN 设置 仅在向下计数时设置计数器。

ENSET_UP 和 
ENSET_DN 设置

针对向上计数和向下计数设置计数器。

“计数器的单次设置”

参数分配

仅在响应零标记的第一个上升沿时设置计数器。

如果要再次设置计数器，则必须先再次置位 ENSET_UP 或 
ENSET_DN（沿评估）。 然后，响应零标记的下一个上升沿时将再

次设置计数器。

“计数器的多次设置”

参数分配

只要置位了 ENSET_UP 和/或 ENSET_DN，每次出现零标记的上升

沿时都会设置计数器。
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说明

必须置位 ENSET_UP 和 ENSET_DN 这两个变量中的其中一个，以便通过零标记设置计数器。

通过“DI set”和零标记进行单次设置

下图显示了通过零标记对计数器进行单次设置。 在所示示例中，仅置位了 ENSET_UP，即在

向上计数时设置计数器。

将在出现零标记的第一个上升沿时设置计数器（假设也设置了 ENSET_UP 和“DI set”）。

如果要再次设置计数器，则必须先复位 ENSET_UP，然后再次将其置位。 如果未设置“DI set”，
则在设置“DI set”后出现第一个零标记时执行设置。 如果设置了“DI set”，则通过下一个零标

记执行设置。

通过“DI set”和零标记进行多次设置

下图显示了通过零标记对计数器进行多次设置。 在所示示例中，仅置位了 ENSET_UP，即在

向上计数时设置计数器。

将在每次出现零标记的上升沿时设置计数器（假设设置了 ENSET_UP 和“DI set”）。
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测量两个沿之间的时间 (S7-300, S7-400)

简介   
可以测量“DI start”数字量输入处两个连续沿之间的时间间隔。

要求

测量前，请确保满足以下条件：

• 未将任何编码器连接到 FM 350‑1。
• 在工作模式下组态了计数模式 (页 257)。
• 在工作模式下组态了“锁存/重新触发” (页 258)门控制。

• 在编码器下组态了信号类型“内部时基 1 MHz” (页 264)。

选择沿

要测量如下两个紧密相连的跳沿之间的时

间...
... 参数化

“DI start”处的上升沿 通过正跳沿锁存

“DI start”处的下降沿 通过负跳沿锁存

“DI start”处的任何沿 通过两种沿锁存
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另请参见： 选择用于锁存的沿 (页 263)

功能原理

FM 350‑1 使用 1 MHz 的内部时基测量时间。 时间测量从“DI start”处的第一个沿开始。 在“DI 
start”处的每个后续沿处，自接收到 后一个沿所经过的时间（以 µs 为单位）将作为锁存值 
LATCH_LOAD 保存在反馈接口中。

输出 (S7-300, S7-400)

定义计数模式下的输出特性 (S7-300, S7-400)

比较值和输出 (S7-300, S7-400)

说明   
可将两个比较值（比较值 1 和 2）存储在 FM 350‑1 中。 这些比较值将分配给两个数字量输出

（比较值 1： DO0，比较值 2： DO1）。 比较值将与当前计数器值进行比较。 计数器值达到

比较值时，可设置相关输出。

两个比较值均“在比较值处切换 (页 280)”下分配给 DO1。

比较值 1 和 2 
在 CNT_CTL1 指令的 DB 中输入两个比较值（CMP_V1、CMP_V2），然后通过置位 
T_CMP_V1 或 T_CMP_V2 位将这两个值传送到 FM 350‑1 中。 这不会影响计数。

比较值必须位于所选计数范围的限值内。 根据所选的计数范围解译比较值。 例如，如果指定 
FFFF FFFF H 作为比较值，则在“0 到 +32 位”的计数范围内将该值解译为 4,294,967,295，在

“-31 到 +31 位”的计数范围内将其解译为 -1。  
可为比较值使用以下取值范围：

比较值的取值范围 主计数方向

无 向上 向下

下限 大计数下限 -231 1
上限 大计数上限 参数化的计数上限 -1 231 - 1
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启用输出

在可以设置输出之前，必须先通过置位 DB 中的相关位将它们启用。 如果复位这些位中的某

个位，则关联的输出将立即关闭，即使已为其组态了脉冲宽度。  
必须置位以下位来启用输出：

输出 ... 通过启用位来启用

DO0 CTRL_DO0
DO1 CTRL_DO1

置位和复位输出

如果已将输出特性组态为“不比较”，则可以使用 DB 中的相应位置位和复位启用的输出。  
使用以下位置位和复位输出：

输出 ... 置位方式 ... 复位方式

DO0 SET_DO0 = 1 SET_DO0 = 0
DO1 SET_DO1 = 1 SET_DO1 = 0

计数模式下的输出特性 (S7-300, S7-400)

指定输出特性  (S7-300, S7-400)

DO0 和 DO1 输出的特性

为涉及的输出选择所需特性： 激活相应的选项按钮：

• CPU STOP 状态下的替换值“1” (页 277)
• 不比较 (页 278)
• 计数器值 >= 比较值时启用 (页 278)
• 计数器值 <= 比较值时启用 (页 278)
• 达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活 (页 279)
• 达到向下计数脉冲宽度的比较值时激活 (页 280)
• 达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激活 (页 279)
• 在比较值处切换 (页 280)（仅适用于输出 DO1）
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说明

要激活这些设置，使用计数器数据在 DB 中输入比较值 1 和 2 的值，然后通过 CNT_CTL1 指
令将这些值传送到模块中；为了启用输出，还必须置位 DB 中的 CTRL_DO0 和 CTRL_DO1 位。 
另请参见“比较值和输出 (页 275)”。

输出默认设置  
将禁用输出的默认设置。

等时模式下数字量输出的特性  
在等时模式下，只要满足比较条件，输出 DO0 和 DO1 将立即切换，因此与 PROFIBUS DP 周
期无关。

例外情况：

如果已将数字量输出特性组态为“不比较”，则通过 CTRL_DO0 或 CTRL_DO1 启用后，可使

用控制信号 SET_DO0 或 SET_DO1 激活输出，并在 To 时置位和复位输出。

CPU STOP 状态下的替换值“1” (S7-300, S7-400)

CPU STOP 状态下的替换值“1”  
如果在模块基本参数中的“对 CPU STOP 的响应”(Reaction to CPU STOP) 下选择了“替换

值”(Substitute value) 选项，并且 CPU 进入 STOP 模式，则模块将在数字量输出中输出在该

对话框中组态的替换值。 例如，选中 DO0 的复选框，输出 DO0 将在 CPU STOP 状态下置位。

当 CPU 从 STOP 切换为 RUN 之后，替换值将在下一个值输入之前一直保留在数字量输出处。

如果更改“对 CPU STOP 的响应”(Reaction to CPU STOP) 这一基本参数，则将复位输出。

小心

损坏设备的危险。

CPU 进入 STOP 模式时，即使关闭门并且未启用输出，也会始终输出参数化的替换值。

如果输出这些替换值，则仅组态在系统中不会导致危险状态的替换值。
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不比较 (S7-300, S7-400)

不比较  
输出保持禁用状态并且不受比较值、过零点、超出上限或超出下限事件的影响。 输出 DOx 只
能用作数字量输出。 启用后，该输出可通过 SET_DOx 位进行置位和复位。

计数器值 >= 比较值时启用 (S7-300, S7-400)

计数器值 >= 比较值时启用  
如果计数器值处于比较值和上限超出值之间的范围内，该输出将置位为 1。 
如果将计数器值设置为比较值和上限超出值之间的某个值，则会将输出置位为 1。
下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出。

请注意输出特性的基本条件 (页 282)。

参见

滞后的影响 (页 283)

计数器值 <= 比较值时启用 (S7-300, S7-400)

计数器值 <= 比较值时启用  
如果计数器值处于比较值和下限超出值之间的范围内，该输出将置位为 1。
如果将计数器值设置为比较值和下限超出值之间的某个值，则会将输出置位为 1。
下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出。

请注意输出特性的基本条件 (页 282)。
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参见

滞后的影响 (页 283)

达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激活 (S7-300, S7-400)

达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激活  
当计数器达到比较值且不考虑计数方向时，将在该脉冲宽度内置位该输出为 1。
要求：

• 主计数方向： “无”

下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出（t = 脉冲宽度）。

达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活 (S7-300, S7-400)

达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活  
如果计数器在向上计数时达到比较值，则将在该脉冲宽度内置位该输出为 1。
这需要满足以下其中一个条件：

• 主计数方向： “无”

• 主计数方向： “向上”

下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出（t = 脉冲宽度）。

请注意输出特性的基本条件 (页 282)。

参见

滞后的影响 (页 283)
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达到向下计数脉冲宽度的比较值时激活 (S7-300, S7-400)

达到向下计数脉冲宽度的比较值时激活  
当计数器在向下计数时达到比较值后，会在该脉冲宽度内将该输出置位为 1。
这需要满足以下其中一个条件：

• 主计数方向： “无”

• 主计数方向： “向下”

下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出（t = 脉冲宽度）。

请注意输出特性的基本条件 (页 282)。

参见

滞后的影响 (页 283)

在比较值处切换 (S7-300, S7-400)

在比较值处切换  
如果满足以下条件，输出 DO1 将在两个比较值处切换：

• 已将 DO0 组态为“不比较”。

• 已将 DO1 组态为“在比较值处切换”。

• 已装载了两个比较值 CMP_V1 和 CMP_V2。
• 已通过 CRTL_DO1 启用输出 DO1。
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下表说明了打开或关闭 DO1 的条件：

比较值 CMP_V1 和 
CMP_V2

打开 DO1 的条件 关闭 DO1 的条件

CMP_V1 < CMP_V2 CMP_V1 ≤ 计数器值 ≤ CMP_V2 计数器值 < CMP_V1
或

计数器值 > CMP_V2
CMP_V1 = CMP_V2 CMP_V1 = 计数器值 = CMP_V2 CMP_V1 ≠ 计数器值 ≠ CMP_V2
CMP_V1 > CMP_V2 计数器值 < CMP_V2

或

计数器值 > CMP_V1

CMP_V2 ≤ 计数器值 ≤ CMP_V1

比较结果由 STS_COMP2 状态位指示。

直到不再满足比较条件时，才能确认并复位 STS_COMP2 状态位。

输出 DO1 的状态由 STS_CMP2 状态位指示。

此输出特性下没有滞后。

在该输出特性下不能通过 SET_DO1 控制位控制 DO1 输出。
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下图显示了取决于计数器值和比较值的输出 DO1 的状态：

• 计数开始时 CMP_V2 > CMP_V1

• 计数开始时 CMP_V2 < CMP_V1

数字量输出特性的基本条件 (S7-300, S7-400)

数字量输出特性的基本条件

组态数字量输出的特性时，必须遵守以下基本条件：  

如果... 则...
... ...要将输出组态为“计数器值 >= 比较值时启

用或计数器值 <= 比较值时启用”，

... ...必须确保这些事件之间的时间大于输出的 小切换时间

（切换时间： 300 µs）；否则，输出处的控制脉冲将丢失。

如果计数器值再次达到相关的比较值而输出仍然处于激活状

态，则不会启动新脉冲。 仅当输出不再处于激活状态时，才

能启动其它脉冲。

... 要将输出组态为“计数器值 >= 比较值时启

用”，

... 不得在“达到与向上或向下计数关联的比较值”时启用硬

件中断。
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如果... 则...
... 要将输出组态为“计数器值 <= 比较值时启

用”，

... 不得在“达到与向上或向下计数关联的比较值”时启用硬

件中断。

... 要将输出组态为“达到向上计数脉冲宽度的比

较值时激活”，

... 不得在“达到与向下计数关联的比较值”时启用硬件中断。

... ...要将输出组态为“达到向下计数脉冲宽度的

比较值时激活”，

... ...不得在“达到与向上计数相关的比较值”时启用硬件中

断。

滞后的影响 (S7-300, S7-400)

参数分配为“计数器值 >= 比较值时启用或计数器值 <= 比较值时启用”时滞后的作用

下图中的示例说明了滞后的作用。 该图显示了滞后参数化为 0（= 关闭）与滞后参数化为 3 
时输出特性的不同。在本示例中，比较值 = 5
本示例中的参数分配如下：

• 主计数方向： “向上”

• 输出响应： “计数器值 >= 比较值时启用”

满足比较条件（计数器值 = 5）时设置滞后。 滞后处于激活状态时，比较结果保持不变。

如果计数值上冲/下冲出滞后范围（在本例中，计数器值为 2 或 8），则滞后不再处于激活

状态。 比较器将根据其比较条件（即在计数器值为 5 的实例中）再次进行切换。
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说明

如果计数器值等于比较值且滞后处于激活状态，则当比较值处的计数方向发生更改时，

FM 350‑1 将复位输出（请参见下图）。

参数分配为“达到向上或向下计数脉冲宽度的比较值时激活”时滞后的作用

下图中的示例说明了滞后的作用。 该图显示了滞后参数化为 0（= 关闭）与滞后参数化为 3 
时输出特性的不同。在本示例中，比较值 = 5
本示例中的参数分配如下：

• 主计数方向： “无”

• 输出响应： “达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活”

• 脉冲宽度 > 0
满足比较条件（计数器值 = 5）时设置滞后，并输出已编程宽度的脉冲。

如果计数器值超出滞后范围，则滞后不再处于激活状态。

启用滞后时，FM 350‑1 会存储计数方向。 如果信号在与先前所保存方向相反的方向上过冲

出滞后范围，则输出脉冲。
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定义测量模式下的输出特性 (S7-300, S7-400)

限值和输出 (S7-300, S7-400)

下限和上限

可以保存频率、速度和周期测量值的上限和下限，并在超出这些限值中的某个值时激活数字

量输出 DO0。 可以对这些限值进行组态并通过控制接口来更改其值。 
下限和上限的取值范围如下：

测量模式 下限 (LL) 上限

频率测量

（5 V 编码器）

0 到 499,999,999 × 10-3 Hz LL+1 到 500,000,000 × 10-3 Hz

频率测量

（24 V 编码器）

0 到 199,999,999 × 10-3 Hz LL+1 到 200,000,000 × 10-3 Hz

旋转速度 0 到 24,999,999 × 10-3/min LL+1 到 25,000,000 × 10-3 /min
周期测量（分辨率 = 1 μs） 0 到 119,999,999 μs LL+1 到 120,000,000 μs
周期测量（分辨率 = 1/16 μs） 0 到 1,919,999,999 μs LL+1 到 1,920,000,000 μs
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启用输出

在可以设置输出之前，必须先通过置位 DB 中的相关位将它们启用。 如果复位其中某一位，

则将立即关闭关联的输出。  

输出 ... 通过启用位来启用

DO0 CTRL_DO0
DO1 CTRL_DO1

测量模式下的输出特性 (S7-300, S7-400)

数字量输出的特性   
数字量输出 DO0 
可从以下达到数字量输出 DO0 的限值时的四个可能响应中选择一个。 下表中显示了各个选项。

数字量输出 DO0 
的参数分配

数字量输出 DO0 的特性 切换时间

等时模式 非等时模式

不比较 不受限值监视影响。

如果输出 DO0 已置位，则可以通过将该参数更

改为“不比较”进行复位。

可以将输出 DO0 自由地用作数字量输出，如果

已通过控制信号 CTRL_DO0 将其启用，则可以通

过控制信号 SET_DO0 将其置位和复位。

在 To 处。 置位和复位该输出

后立即切换

超出限值 在以下其中一种情况下置位 DO0：
• 测量值 < 下限

• 测量值 > 上限

Ti 时的更新时间结

束时

更新时间结束时

超出下限 在以下情况下置位 DO0 
• 测量值 < 下限

超出上限 在以下情况下置位 DO0 
• 测量值 > 上限

选择输出 DO0 的响应方式。 激活相应的选项按钮。

数字量输出 DO1 
可将输出 DO1 自由地用作数字量输出，如果已将其启用，则可以通过控制信号 SET_DO1 将
其置位和复位。
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DO1 不受限值监视的影响。

在等时模式下，DO1 将在 To 时的更新时间结束时切换。

指定脉冲宽度 (S7-300, S7-400)

脉冲宽度  
可以设置脉冲宽度以适应过程中使用的执行器（接触器、执行器等）。 脉冲宽度可指示达

到比较值时输出 DO0 和 DO1 处于激活状态的持续时间。

仅在分配了“主计数方向向上”或“主计数方向向下”时，脉冲宽度才会影响主计数方向。

如果尚未参数化主计数方向，则脉冲宽度会同时影响这两个主计数方向。

脉冲宽度从置位输出后开始。 脉冲宽度的误差小于 1 ms。
可以为脉冲宽度设置一个介于 0 和 500 ms 之间的值。 该值将应用于这两路输出。  
如果脉冲宽度 = 0 ms，则在达到比较值时置位输出，而在下一个计数脉冲处复位输出。

默认情况下，脉冲宽度设置为值 0。  

说明

如果指定脉冲宽度 = 0 ms，则只要计数器值等于比较值，输出便保持激活状态（请参见下

图的上半部分）。

如果计数脉冲之间的时间间隔小于数字量输出的切换时间（ 大 300 µs），则输出处可能

丢失控制脉冲（请参见下图的下半部分）。 
因此，应确保计数脉冲之间的间隔大于数字量输出的切换时间。
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设置滞后 (S7-300, S7-400)

滞后的功能原理 
编码器可能停止在某个位置，然后在该位置附近“振荡”。 这种状态导致计数器电平在某

个值附近波动。 例如，如果在该波动范围内存在比较值，则关联的输出将按照这些波动的

节奏打开和关闭。 FM 350‑1 具有可组态的滞后功能，可防止由于小范围波动而产生这种切

换。 
可以将滞后设置为 0 到 255 之间的值。

根据所参数化的值，滞后的作用如下：

滞后 影响

滞后值 n = 0、1 滞后不起作用（已关闭）

输出对计数器值中的 微小改变作出反应。

2 ≤ 滞后值 n ≤ 255 滞后功能生效。

直到计数器值相对比较值偏移了 n 个单位后输出才会响应。

滞后适用于超出上限和超出下限的情况。

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

288 编程和操作手册, 11/2022



启用硬件中断 (S7-300, S7-400)

启用硬件中断触发器 (S7-300, S7-400)

简介 
FM 350‑1 允许设置在操作期间哪些事件将触发硬件中断。

什么是硬件中断？  
如果要独立于 CPU 周期对特定事件的响应进行设置，则 FM 350‑1 可以启动硬件中断。 CPU 
将在接收到中断时中断循环程序并执行硬件中断 OB。

启用硬件中断 
启用硬件中断分两步：

1. 配置硬件时，您可以在基本参数中为模块启用中断并选择该模块是否触发诊断和/或硬件中
断。 

2. 然后，在“启用硬件中断”(Enable hardware interrupts) 下选择相关事件：

– 在计数模式下触发硬件中断的事件 (页 290)
– 在测量模式下触发硬件中断的事件 (页 290)

硬件中断 OB，OB 40
如果发生硬件中断，用户程序将中断，数据会从模块传送到 OB40 启动信息 (页 291)中，并

会调用 OB40。 退出 OB 40 即会确认硬件中断。 
如果未对 OB 40 编程，CPU 将转为 STOP 模式。 如果随后切换回 RUN，则将删除硬件中断

要求。

丢失硬件中断

如果发生启动硬件中断的事件，而上一个相同的事件尚未确认，则不会启动其它硬件中断，

硬件中断将丢失。 这可能会导致“硬件中断丢失”诊断发生中断，具体取决于参数化。

默认设置

默认设置下不启用硬件中断。
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在计数模式下触发硬件中断的事件 (S7-300, S7-400)

哪些事件可以在计数模式下触发硬件中断？ 
下列事件可以在 FM 350‑1 操作过程中在计数模式下触发硬件中断：

• 打开门（在使用硬件或软件门的工作模式下）

• 关闭门（在使用硬件或软件门的工作模式下）

• 超出上限

• 超出下限

• 过零点

• 在向上计数时达到比较值 1 或 2
• 在向下计数时达到比较值 1 或 2
• 设置计数器 (DI set)
• 锁存

选中相关事件的复选框。

可以选择任意数量的触发硬件中断的事件。 达到比较值后，请遵守适用于硬件中断的输出

特性的基本条件 (页 282)。

在测量模式下触发硬件中断的事件 (S7-300, S7-400)

哪些事件可以在测量模式下触发硬件中断？ 
下列事件可以在 FM 350‑1 操作过程中在测量模式下触发硬件中断：

• 打开门（在使用硬件门或软件门的模式下）

• 关闭门（在使用硬件门或软件门的工作模式下）

• 超出下限

• 超出上限

• 测量结束

选中相关事件的复选框。

可以选择任意数量的触发硬件中断的事件。 
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OB 40 启动信息 (S7-300, S7-400)

OB 40 启动信息

OB 40 的启动信息对临时变量 OB40_POINT_ADDR 进行了说明。 
OB40_POINT_ADDR 变量（字节 8 到 11）包含 4 个字节。 将在字节 8 和 9 中输入有关触发

硬件中断的事件的信息。 
下表显示了可设置的、相互对应的中断与位。所有未列出的位均不相关并且值为零。

字节 位 含义： 在以下情况下中断...
8 0 打开门

1 关闭门

2 超出上限（对于计数模式）

测量值超出限值（在测量模式下）

3 超出下限（对于计数模式）

测量结束（在测量模式下）

4 向上达到比较值 1
5 向下达到比较值 1
6 向上达到比较值 2
7 向下达到比较值 2

9 0 过零点

5 设置计数器 (DI set)（同步）

7 锁存

FM 350-1 的控制和反馈接口 (S7-300, S7-400)

概述 (S7-300, S7-400)
要想不使用任何指令来运行 FM 350‑1，可直接通过控制和反馈接口（用户数据接口）来控

制和监视 FM 350‑1。
用户数据接口起始于模块的起始地址，长 16 个字节。

可使用装载命令来读取反馈接口。

可使用传送命令对控制接口执行写操作。

不能混合使用装载/传送命令与指令编程。
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用于计数模式的控制接口 (S7-300, S7-400)

用于计数模式的控制接口 
参数 LOAD_VAL（字节 0 到 3）具有两种含义：

• 如果置位 L_DIRECT 或 L_PREPAR 位，则会将 LOAD_VAL 解释为装载值。

• 如果置位 C_DOPARA 位，则可以使用字节 0 来定义输出 DO0 和 DO1 的特性；字节 1 和
字节 2 将被解释为滞后和脉冲宽度。
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下表显示了计数模式的 FM 350‑1 控制接口（输出）的分配情况。

相对起始地址的

偏移

参数 含义

字节 0 到 3 LOAD_VAL 装载值；使用位 L_DIRECT 的直接和预备装载

装载值；使用位 L_PREPAR 的预备装载

字节 0 输出 DO0 和 DO1 的特性、滞后和脉冲宽度；由 C_DOPARA 位定义 
位 3 位 2 位 1 位 0 输出 DO0 的特性

x 0 0 0 不比较

x 0 0 1 计数器值 >= 比较值时启用

x 0 1 0 计数器值 <= 比较值时启用

x 0 1 1 达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激

活

x 1 0 0 达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活

x 1 0 1 达到向下计数脉冲宽度的比较值时激活

位 7 位 6 位 5 位 4 输出 DO1 的特性

x 0 0 0 不比较

x 0 0 1 计数器值 >= 比较值时启用

x 0 1 0 计数器值 <= 比较值时启用

x 0 1 1 达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激

活

x 1 0 0 达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活

x 1 0 1 达到向下计数脉冲宽度的比较值时激活

x 1 1 0 切换至比较值

x = 不相关 
字节 1 滞后（取值范围为 0 到 255）
字节 2 脉冲宽度（取值范围为 0 到 250）
字节 3 保留 = 0
字节 4 到 7 CMP_V1 比较值 1；使用 T_CMP_V1 位来装载

字节 8 到 11 CMP_V2 比较值 2；使用 T_CMP_V2 位来装载
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相对起始地址的

偏移

参数 含义

字节 12 –
NEUSTQ
–
–
OT_ERR_A
–
–
–

位 7： 保留 = 0
位 6： 重新启动确认

位 5：保留 = 0
位 4：保留 = 0
位 3： 操作员错误确认

位 2：保留 = 0
位 1：保留 = 0
位 0：保留 = 0

字节 13 –
–
–
–
SW_GATE
GATE_STP
ENSET_DN
ENSET_UP

位 7：保留 = 0
位 6：保留 = 0
位 5：保留 = 0
位 4：保留 = 0
位 3： 软件门控制位

位 2： 常规门停止

位 1： 向下启用同步

位 0： 向上启用同步

字节 14 –
–
–
–
SET_DO1
SET_DO0
CTRL_DO1
CTRL_DO0

位 7：保留 = 0
位 6：保留 = 0
位 5：保留 = 0
位 4：保留 = 0
位 3： 控制位 DO1
位 2： 控制位 DO0
位 1： 启用 DO1
位 0： 启用 DO0
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相对起始地址的

偏移

参数 含义

字节 15 –
C_DOPARA1)

RES_ZERO
 
RES_SYNC
T_CMP_V22)

T_CMP_V12)

L_PREPAR2)

L_DIRECT2)

位 7：保留 = 0
位 6： 更改 DO0/DO1 的功能、滞后或脉冲宽度

位 5： 复位过零点、超出上下限和比较器的状态位

位 4： 复位同步状态位

位 3： 装载比较值 2
位 2： 装载比较值 1
位 1： 准备装载计数器

位 0： 直接和准备装载计数器

1) 请不要将该位与字节 15 的位 0、1、2 或 3 同时置位。

2) 请不要将该位与字节 15 的位 6 同时置位。

用于计数模式的控制位的说明

控制位 说明

C_DOPARA 置位该位可更改 DO0 和 DO1 的功能和特性，以及滞后和脉冲宽度。 
字节 0 到 2 的值可作为 DO0 和 DO1 的新功能、滞后和脉冲宽度。

如果您要放弃所有变更，将传送旧值。

CTRL_DO0 启用 DO0
置位该位可启用输出 DO0。

CTRL_DO1 启用 DO1
置位该位可启用输出 DO1。

ENSET_DN 置位该位可启用用于向上计数的计数器的装载。

ENSET_UP 置位该位可启用用于向下计数的计数器的装载。

GATE_STP 置位该位可关闭内部门。

L_DIRECT 置位该位以启用计数器的直接和准备装载。

L_PREPAR 置位该位以启用计数器的准备装载。
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控制位 说明

NEUSTQ 置位该位可确认 FM 350‑1 的开始。

重新启动后，FM 350‑1 将不会识别任何控制或数据输入，除非该位被置位。 当置位

反馈信号 FM_NEUST 并且 FM_NEUSTQ = 0 后，将立即通过 CNT_CNTL1 指令置位 
NEUSTQ 位。 当通过 FM 350‑1 复位 FM_NEUST 位并且通过 FM 350‑1 置位 
FM_NEUSTQ 位后，将通过 CNT_CNTL1 指令复位此位。

如果不使用 CNT_CNTL1 指令，则需要通过用户程序来协调重新启动。

OT_ERR_A 置位该位可确认操作员错误。

有关操作员错误的详细信息，请在确认错误之前读取反馈接口。 在确认错误后，错

误消息将不再有效。

RES_SYNC 该位可用于复位和确认反馈位 STS_SYNC，从而可通过同步输入 DI-Set 来启用计数器

装载。

RES_ZERO 该位可用于复位反馈位 STS_ZERO、STS_OFLW、STS_UFLW、STS_COMP1 和 
STS_COMP2。

SET_DO0 假如您已经设置了“不比较”输出特性并且使能位 CRTL_DO0 已置位，则可以使用该

位来打开和关闭数字量输出 DO0。
SET_DO1 假如您已经设置了“不比较”输出特性并且使能位 CRTL_DO1 已置位，则可以使用该

位来打开和关闭数字量输出 DO1。
SW_GATE 置位/复位该位可打开/关闭软件门。

T_CMP_V1 置位该位以将字节 4 到 7 的值装载到比较值 1。
T_CMP_V2 置位该位以将字节 8 到 11 的值装载到比较值 2。

用于计数模式的核对接口 (S7-300, S7-400)

计数模式的反馈接口  
下表显示了计数模式的 FM 350‑1 反馈接口（输入）的分配情况。

相对起始地址的

偏移

参数 含义

字节 0 到 3 LATCH_LOAD 可以返回的装载值，或者在数字输入处存储的用于锁存功能的计数器值

字节 4 到 7 ACT_CNTV 计数器值

字节 8 到 9 DA_ERR_W 数据错误

字节 10 OT_ERR_B 操作员错误
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相对起始地址的

偏移

参数 含义

字节 11 PARA
FM_NEUST
FM_NEUSTQ
DATA_ERR
OT_ERR
DIAG
–
–

位 7： 参数分配已完成

位 6： 重新启动请求

位 5： 重新启动确认已完成

位 4：数据错误

位 3：操作员错误

位 2： 诊断事件

位 1：保留 = 0
位 0：保留 = 0

字节 12 – 保留 = 0
字节 13 STS_SW_GATE

STS_GATE
STS_SYNC
STS_UFLW
STS_OFLW
STS_ZERO
STS_DIR
STS_RUN

位 7： 软件门状态

位 6： 门状态

位 5： 同步

位 4： 超出下限

位 3： 超出上限

位 2：过零点

位 1： 方向位

位 0： 计数器已激活
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相对起始地址的

偏移

参数 含义

字节 14 STS_COMP2
STS_COMP1
STS_CMP2
STS_CMP1
STS_STP
STS_STA
STS_LATCH
STS_SET

位 7： 比较器 2 的锁存状态

位 6： 比较器 1 的锁存状态

位 5： 输出 DO1 的状态

位 4： 输出 DO0 的状态

位 3： 数字量输入 DI-Stop 的状态

位 2： 数字量输入 DI-Start 的状态

位 1： 用于等时模式的新锁存值

位 0： 数字量输入 DI-Set 的状态

字节 15 –
STS_C_DOPARA
STS_RES_ZERO
 
STS_RES_SYNC
STS_T_CMP_V2
STS_T_CMP_V1
STS_L_PREPAR
STS_L_DIRECT

位 7：保留 = 0
位 6：更改 DO0/DO1 的功能、滞后或脉冲宽度

位 5： 复位过零点、超出上下限或比较器的状态位

位 4：复位同步状态位

位 3：装载比较值 2
位 2：装载比较值 1
位 1：准备装载计数器

位 0： 直接和准备装载计数器

计数模式的反馈位的说明

反馈位 说明

DATA_ERR 该位指示在反馈接口中输入了错误的数据（参数分配错误）。

DIAG 如果诊断数据记录 DS1 已更新为发送诊断事件信号，则该位将置位。 读取数据记录 
DS1 后，该位将复位。 如果未启用诊断中断，则该位可用作 DIAG_INF 指令（嵌入在 
OB1 中）的启动位。

FM_NEUST FM 350‑1 在每次执行重新启动或检测到系统启动时都将置位该位，而不论系统是自

动启动还是手动启动。 FM_NEUST 位将在 NEUSTQ 位下一次出现上升沿时复位。然

后，FM 350‑1 将接收控制命令，并允许值的输入和输出。

FM_NEUSTQ FM 350‑1 在每次执行重新启动或检测到系统启动时都将清除该位，而不论系统是自

动启动还是手动启动。 当您将 FM_NEUST 位复位后，该位将置位。

OT_ERR 在反馈接口处记录操作员错误后，该位将置位。 当您将 OT_ERR_A 置位后，该位将

复位。 只要位 OT_ERR 置位，该函数便不会报告任何其它操作员错误。

计数、测量和定位输入
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反馈位 说明

PARA 模块参数没有错误时，该位将置位。 模块上的参数数据记录不包含任何错误。 仅在

置位 FM_NEUSTQ 位后，才可置位该位。 从这一刻起，反馈接口中的值就成为 新

的有效值。

STS_C_DOPARA 该位用于确认 DO0 和 DO1 特性同时发生的变更以及滞后和脉冲宽度同时发生的变更。

如果您要放弃所有变更，将传送旧值。

STS_CMP1 输出 DO0 的状态

STS_CMP2 输出 DO1 的状态

STS_T_CMP_V1 该位用于确认比较值 1 的装载

STS_T_CMP_V2 该位用于确认比较值 2 的装载

STS_COMP1 该位指示设置的输出 DO0 的存储状态。 如果未通过 CTRL_DO0 启用输出 DO0，则以

上功能也同样适用。 保存的状态将使用 RES_ZERO 通过确认来复位。

STS_COMP2 该位指示设置的输出 DO1 的存储状态。 如果未通过 CTRL_DO1 启用输出 DO1，则以

上功能也同样适用。 保存的状态将使用 RES_ZERO 通过确认来复位。

STS_DIR 该位指示计数器的计数方向：

0 = 向上（LED DIR 熄灭）

1 = 向下（LED DIR 亮起）

STS_GATE 该位指示门状态。

0 = 门已关闭

1 = 门已打开

STS_LATCH 在等时模式下，该位指示是否在 后的 Ti 以及其前一个 Ti 之间保存了至少一个新锁

存值。 如果置位该位，则上一个锁存值位于 LATCH_LOAD 中。 如果未保存新的锁存

值，该位将不置位。 在非等时模式下该位不置位。

STS_L_DIRECT 用于直接和准备装载计数器以及装载值的确认位。

STS_L_PREPAR 用于准备装载装载值的确认位。

STS_OFLW 该位用于指示超出上限。 保存的状态将使用 RES_ZERO 通过确认来复位。

STS_RES_SYNC 复位 STS_SYNC 反馈位。

STS_RES_ZERO 确认位，用于复位反馈位 STS_ZERO、STS_OFLW、STS_UFLW、STS_COMP1 和 
STS_COMP2 中保存的状态

STS_RUN 该位与计数器位 20 相对应。

0 = LED CR 熄灭

1 = LED CR 亮起

STS_SET 数字量输入 DI-Set 的状态

STS_STA 数字量输入 DI-Start 的状态

计数、测量和定位输入
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反馈位 说明

STS_STP 数字量输入 DI-Stop 的状态

STS_UFLW 该位用于指示超出下限。 保存的状态将使用 RES_ZERO 通过确认来复位。

STS_SYNC 该位指示保存的状态，该状态显示计数器已由 DI-Set（同步）中的事件装载。 保存的

状态将使用 RES_SYNC 通过确认来复位。

STS_ZERO 该位指示保存的状态，该状态显示计数器值已通过了过零点。 保存的状态将使用 
RES_ZERO 通过确认来复位。

用于测量模式的控制接口 (S7-300, S7-400)

测量模式的控制接口  
参数 LOAD_VAL（字节 0 到 3）具有两种含义：

• 如果置位 L_PREPAR 位，则会将 LOAD_VAL 解释为下限。

• 在字节 0 中置位 C_DOPARA 位将定义输出 DO0 中的特性。

下表显示了测量模式的 FM 350‑1 控制接口（输出）的分配情况。

相对起始地址的

偏移

参数 分配

字节 0 到 3 LOAD_VAL 使用 L_PREPAR 位装载下限

字节 0 使用 C_DOPARA 位定义输出 DO0 的特性

位 2 到 7 位 1 位 0 输出 DO0 的特性

不相关 0 0 不比较

不相关 0 1 超出限值

不相关 1 0 超出下限

不相关 1 1 超出上限

字节 1 保留 = 0
字节 2 保留 = 0
字节 3 保留 = 0
字节 4 到 7 CMP_V1 上限；使用 T_CMP_V1 位装载

字节 8 到 9 CMP_V2 更新时间；使用 T_CMP_V2 位装载

字节 10 到 11 – –

计数、测量和定位输入
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相对起始地址的

偏移

参数 分配

字节 12 –
NEUSTQ
–
–
OT_ERR_A
–
–
–

位 7：保留 = 0
位 6：重新启动确认

位 5：保留 = 0
位 4：保留 = 0
位 3：操作员错误确认

位 2：保留 = 0
位 1：保留 = 0
位 0：保留 = 0

字节 13 –
–
–
–
SW_GATE
GATE_STP
–
–

位 7：保留 = 0
位 6：保留 = 0
位 5：保留 = 0
位 4：保留 = 0
位 3：软件门控制位

位 2：常规门停止

位 1：保留 = 0
位 0：保留 = 0

字节 14 –
–
–
–
SET_DO1
SET_DO0
CTRL_DO1
CTRL_DO0

位 7：保留 = 0
位 6：保留 = 0
位 5：保留 = 0
位 4：保留 = 0
位 3：控制位 DO1
位 2：控制位 DO0
位 1：启用 DO1
位 0：启用 DO0

计数、测量和定位输入
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相对起始地址的

偏移

参数 分配

字节 15 –
C_DOPARA1)

RES_ZERO
–
T_CMP_V22)

T_CMP_V12)

L_PREPAR2)

–

位 7：保留 = 0
位 6： 更改 DO0 功能

位 5： 复位超出上限、下限和测量结束的状态位

位 4： 保留 = 0
位 3： 更改刷新时间

位 2： 装载上限值

位 1： 装载下限值

位 0： –
1) 请不要将该位与字节 15 的位 1、2 或 3 同时置位。

2) 请不要将该位与字节 15 的位 6 同时置位。

用于测量模式的控制位的说明

控制位 说明

C_DOPARA 置位该位可更改 DO0 的特性和功能。

字节 0 处的值可作为 DO0 的新功能。

如果您要放弃所有变更，将传送旧值。

CTRL_DO0 启用 DO0
置位该位可启用输出 DO0。

CTRL_DO1 启用 DO1
置位该位可启用输出 DO1。

GATE_STP 置位该位可关闭内部门。

L_PREPAR 置位该位以装载下限值。

NEUSTQ 置位该位可确认 FM 350‑1 的开始。

重新启动后，FM 350‑1 将不会识别任何控制或数据输入，除非该位被置位。 当置位

反馈信号 FM_NEUST 并且 FM_NEUSTQ = 0 后，将立即通过 CNT_CNTL1 指令置位 
NEUSTQ 位。 当通过 FM 350‑1 复位 FM_NEUST 位并且通过 FM 350‑1 置位 
FM_NEUSTQ 位后，将通过 CNT_CNTL1 指令复位此位。

如果不使用 CNT_CNTL1 指令，则需要通过用户程序来协调重新启动。

OT_ERR_A 置位该位可确认操作员错误。

有关操作员错误的详细信息，请在确认错误之前读取反馈接口。在确认错误后，错误

消息将不再有效。

计数、测量和定位输入
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控制位 说明

RES_ZERO 该位可用于复位反馈位 STS_OFLW、STS_UFLW 和 STS_COMP1。
SET_DO0 假如您已经设置了“不比较”输出特性并且使能位 CRTL_DO0 已置位，则可以使用该

位来打开和关闭数字量输出 DO0。
SET_DO1 假如您已经设置了“不比较”输出特性并且使能位 CRTL_DO1 已置位，则可以使用该

位来打开和关闭数字量输出 DO1。
SW_GATE 置位/复位该位可打开/关闭软件门。

T_CMP_V1 置位该位以装载上限值。

T_CMP_V2 置位该位以装载刷新间隔时间。

用于测量模式的核对接口 (S7-300, S7-400)

测量模式的反馈接口  
下表显示了测量模式的 FM 350‑1 反馈接口（输入）的分配情况。

相对起始地址的

偏移

参数 分配

字节 0 到 3 LATCH_LOAD 测量值

字节 4 到 7 ACT_CNTV 计数器值

字节 8 到 9 DA_ERR_W 数据错误

字节 10 OT_ERR_B 操作员错误

字节 11 PARA
FM_NEUST
FM_NEUSTQ
DATA_ERR
OT_ERR
DIAG
–
–

位 7：参数分配已完成

位 6：重新启动请求

位 5：重新启动确认已完成

位 4：数据错误

位 3：操作员错误

位 2：诊断事件

位 1：保留 = 0
位 0：保留 = 0

字节 12   保留 = 0

计数、测量和定位输入
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相对起始地址的

偏移

参数 分配

字节 13 –
STS_GATE
–
STS_UFLW
STS_OFLW
STS_COMP1
STS_DIR
STS_RUN

位 7：保留 = 0
位 6：门状态

位 5：保留 = 0
位 4： 超出下限

位 3： 超出上限

位 2： 测量结束

位 1：方向位

位 0：计数器已激活

字节 14 –
–
STS_CMP2
STS_CMP1
STS_STP
STS_STA
–
STS_SET

位 7：保留 = 0
位 6：保留 = 0
位 5：输出 DO1 的状态

位 4：输出 DO0 的状态

位 3：数字量输入 DI-Stop 的状态

位 2：数字量输入 DI-Start 的状态

位 1：保留 = 0
位 0：数字量输入 DI-Set 的状态

字节 15 –
STS_C_DOPARA
STS_RES_ZERO
–
STS_T_CMP_V2
STS_T_CMP_V1
STS_L_PREPAR
–

位 7：保留 = 0
位 6：更改 DO0 功能

位 5： 复位测量结束状态位

位 4：保留 = 0
位 3： 更改刷新时间

位 2： 装载上限值

位 1： 装载下限值

位 0：保留 = 0

计数、测量和定位输入
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用于测量模式的确认位的说明

反馈位 说明

DATA_ERR 该位指示在反馈接口中输入了数据错误。

DIAG 如果诊断数据记录 DS1 已更新为发送诊断事件信号，则该位将置位。读取数据记录 
DS1 后，该位将复位。 如果未启用诊断中断，则该位可用作 DIAG_INF 指令（嵌入在 
OB1 中）的启动位。

FM_NEUST FM 350‑1 在每次执行重新启动或检测到系统启动时都将置位该位，而不论系统是自

动启动还是手动启动。 FM_NEUST 位将在 NEUSTQ 位下一次出现上升沿时复位。然

后，FM 350‑1 将接收控制命令，并允许值的输入和输出。

FM_NEUSTQ FM 350‑1 在每次执行重新启动或检测到系统启动时都将清除该位，而不论系统是自

动启动还是手动启动。 当您将 FM_NEUST 位复位后，该位将置位。

OT_ERR 在反馈接口处记录操作员错误后，该位将置位。 当您将 OT_ERR_A 置位后，该位将

复位。 只要位 OT_ERR 置位，该函数便不会报告任何其它操作错误。

PARA 模块参数没有错误时，该位将置位。模块上的参数数据记录不包含任何错误。 仅在

置位 FM_NEUSTQ 位后，才可置位该位。 从这一刻起，反馈接口中的值就成为 新

的有效值。

STS_C_DOPARA 该位用于确认 DO0 和 DO1 特性同时发生的变更以及滞后和脉冲宽度同时发生的变更。

如果您要放弃所有变更，将传送旧值。

STS_CMP1 输出 DO0 的状态

STS_CMP2 输出 DO1 的状态

STS_CMP_T_VAL1 用于装载上限值的确认位

STS_CMP_T_VAL2 用于装载刷新时间的确认位

STS_DIR 该位指示计数器的计数方向：

0 = 向上（LED DIR 熄灭）

1 = 向下（LED DIR 亮起）

STS_GATE 该位指示门状态。

0 = 门已关闭

1 = 门已打开

STS_L_PREPAR 用于装载下限值的确认位

STS_OFLW 该位指示保存的状态，该状态显示测量值大于上限。 保存的状态将使用 RES_ZERO 通
过确认来复位。

STS_RES_ZERO 确认位，用于复位反馈位 STS_OFLW、STS_UFLW 和 STS_COMP1 中保存的状态

计数、测量和定位输入
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反馈位 说明

STS_RUN 该位与计数器位 20 相对应。

0 = LED CR 熄灭

1 = LED CR 亮起

STS_SET 数字量输入 DI-Set 的状态

STS_STA 数字量输入 DI-Start 的状态

STS_STP 数字量输入 DI-Stop 的状态

STS_UFLW 该位指示保存的状态，该状态显示测量值小于下限。 保存的状态将使用 RES_ZERO 通
过确认来复位。

在用户程序中使用 FM 350-1 (S7-300, S7-400)

将 FM 350-1 集成到用户程序中

一些指令可用于将 FM 350-1 集成到用户程序中。 从而使您可以轻松地使用所需功能。

可以在 CPU 用户程序中调用指令 CNT_CTRL、CNT_CTL1 和 CNT_CTL2。 这些指令可确保在 
CPU 和 FM 350-1 之间进行通信。 
与模块通道相关联的所有数据都位于指令 CNT_CTRL、CNT_CTL1 或 CNT_CTL2 的 DB（计数

器 DB）中。 使用命令“程序块 > 添加新块”(Program blocks > Add new block) 可将 
CNT_CHANTYPE1 类型数据块添加到项目。

指令 DIAG_INF 也可用于 FM 350-1。 该操作可将诊断信息传送到计数器 DB。 
仅在等时模式下可使用指令 CNT_CTL2。

计数、测量和定位输入
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FM 350-1： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

当前模块信息 (S7-300, S7-400)

默认诊断 (S7-300, S7-400)

FM 350-1 组错误 LED 故障显示 (S7-300, S7-400)

在何处指示故障？

如果红色组错误 LED 亮起，则模块上已发生故障（内部故障）或电缆连接处已发生故障（外

部故障）。  

显示哪些错误？

下表介绍了组错误 LED 显示的错误类型。

错误类型 错误原因 校正

内部故障 EPROM 测试中的错误 更换模块

RAM 测试错误 更换模块

看门狗出错 更换模块

丢失硬件中断 增加中断原因之间的时间

模块初始化丢失 分配参数和传送

外部错误 编码插头连接错误 校正编码插头的位置

未连接 1L+/1M 辅助电压或 DC24V 
编码器电源短路

校正连接

DC5.2V 编码器电源短路或过载 校正连接

5V 编码器信号出现故障（断线、短

路、电缆丢失）

校正连接

模块参数化与编码插头的位置不匹

配

校正参数化和传送，或重新连接编

码插头

启动过程中断

如果在参数分配期间在基本参数中启用了诊断中断，那么除 EPROM 测试错误外，所有错误

都可以触发诊断中断。 诊断数据记录 DS0 和 DS1 (页 309) 中将显示什么故障导致 LED 亮起。

计数、测量和定位输入
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通道特定的诊断 (S7-300, S7-400)

触发诊断中断 (S7-300, S7-400)

诊断中断的定义

通过对中断 CPU 循环程序的执行并调用诊断中断 OB 的诊断中断进行组态，可以确定对用户

程序中内部或外部错误的响应。  

可触发诊断中断的事件

下列事件可触发诊断中断： 
• 外部辅助 1L+/1M 电压出现故障。

• 5.2 V DC 编码器电源出现短路或过载

• 无模块组态

• 模块参数错误

• 时间监视（看门狗）被触发

• RAM 故障

• 硬件中断丢失

• 信号 A 错误（断线、短路、电缆丢失）

• 信号 B 错误（断线、短路、电缆丢失）

• 信号 N 错误（断线、短路、电缆丢失）

• 编码插头连接错误

启用诊断中断

配置硬件时，您可以在基本参数中为模块启用中断并选择该模块是否触发诊断和/或硬件中断。

对诊断中断的响应

发生可触发诊断中断的事件时：

• 诊断信息存储在模块的诊断数据记录 DS0 和 DS1 (页 309) 中。

• 组错误 LED 将亮起。

当错误消除后，组错误 LED 将变暗。
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• 调用诊断中断 OB（例如 OB 82）。

• 诊断数据记录 DS0 将被输入到诊断中断 OB 的启动信息中。

• 如果对诊断中断 OB 进行了编程，计数将保持不变。 如果未对诊断中断 OB 编程，CPU 将
切换为 STOP。

默认设置

默认设置中不启用诊断中断。

诊断数据记录 DS0 和 DS1 (S7-300, S7-400)

诊断数据记录 DS0 和 DS1
如果一条信息指出某个事件触发了诊断中断，则将该信息写入诊断数据记录 DS0 和 DS1 中。 
诊断数据记录 DS0 包含四个字节。 DS1 包含 16 个字节；前四个字节与 DS0 完全相同。

从模块中读取数据记录

调用诊断 OB 时，诊断数据记录 DS0 (页 310) 将自动传送到启动信息中。 这四个字节将被

写入到诊断中断 OB 的本地数据（字节 8 到 11）中。

可以通过指令 DIAG_INF 从模块中读出诊断数据记录 DS1 (页 311)（同样可以读出 DS0 的内

容）。 但是，这仅在 DS0 报告通道错误时有用。
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诊断数据记录 DS0 的分配 (S7-300, S7-400)

启动信息中诊断数据记录 DS0 的分配

下表显示了启动信息中诊断数据记录 DS0 的分配。 所有未列出的位均可忽略且为零值。

字节 位 含义 注释 事件编号

0 0 模块处于错误状态 在所有诊断事件中设置 8:x:00
1 内部错误 在所有内部错误事件中设置：

• RAM 测试错误

• 时间监视（看门狗）被触发

• 丢失硬件中断

8:x:01

2 外部错误 在所有外部错误事件中设置：

• 未连接辅助电压 1L+/1M 或 5.2 V DC 编码器

电源短路。

• 5.2 V DC 编码器电源出现短路或过载

• 5 V 信号故障

• 参数错误

8:x:02

3 通道错误 有关故障的详细信息，请参见 DS1，字节 4 
(页 311)

8:x:03

4 外部辅助电压故障 检查电压 8:x:04
6 无组态 分配参数 8:x:06
7 参数错误 有关故障的详细信息，请参见数据错误 (页 311) 8:x:07

1 0...3 类型类别 始终分配值 8  
4 通道信息 始终分配值 1  

2 3 时间监视（看门狗）被触发 模块有故障或干扰较强 8:x:33
3 3 RAM 故障 模块有故障或干扰较强 8:x:43

6 硬件中断丢失 检查组态。 检测到硬件中断且无法报告，因为 
CPU 尚未确认同一事件。

8:x:46
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诊断数据记录 DS1 的分配 (S7-300, S7-400)

诊断数据记录 DS1 的分配

诊断数据记录 DS1 包含 16 个字节。 前 4 个字节与诊断数据记录 DS0 相同。 下表显示了其

余字节的分配。 所有未列出的位均可忽略且为零值。 指令 DIAG_INF 将此数据记录写入指令 
CNT_CTL1 的 DB 中，起始位置是 DW54。

字节 位 含义 注释 事件编号

4 0...6 通道类型 始终分配值 76H  
7 其它通道类型 始终分配值 0  

5 0...7 诊断数据长度 始终分配值 10H  
6 0...7 通道数 始终分配值 1  
7 0 通道错误矢量 发生通道错误时分配 1  
8 0 信号 A 错误   8:x:B0

1 信号 B 错误   8:x:B1
2 信号 N 错误   8:x:B2
4 5.2 V 编码器电源发生故障   8:x:B4
5...7 保留    

9 ... 15   保留    

数据错误 (S7-300, S7-400)

数据错误事件

FM 350‑1 检查所有传送到模块的新参数。 该模块将报告此检查中返回的所有错误。

在何处指示数据错误

指令 CNT_CTL1 在 CNT_CTL1 的 DB 中输入数据错误和错误编号。 可以使用 DA_ERR_W 变量

访问用户程序中的此类数据字。

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 311



可能出现哪些数据错误？  
下表列出了数据错误及其错误编号和含义。

编号 含义

0 无错误

200 编码插头位置错误或丢失

201 编码插头的位置与编程的编码器不匹配

202 信号对的诊断值无效

203 信号评估的值错误

204 24 V 计数信号输入滤波器值错误

205 数字量输入滤波器处的值无效

206 禁止反向

207 DO0 的响应的组态错误

208 DO1 的响应的组态错误

209 脉冲宽度超出限值

211 选择的工作模式错误

212 未定义门或定义了两个门

213 主计数方向的参数错误

214 超出计数上限

215 在硬件中断“达到与向上或向下计数相对应的比较值”的参数分配中，组态输出特

性“达到向上或向下计数脉冲宽度的比较值时激活”时，选择了不同的计数方向。 
设置的方向必须匹配。

216 仅在使用门控制的模式下才可能发生门控制中断。

217 “达到比较值”时的中断对输出特性“计数器值 >= 比较值时启用”或“计数器值 <= 
比较值时启用”无效。

218 不允许在零转换时触发中断

219 “锁存”设置的编码错误

220 门控制参数错误

221 超出下限或装载值

222 超出上限或比较值 1
223 超出更新时间或比较值 2
224 编码器每转的脉冲数超出限值

计数、测量和定位输入
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如何确认数据错误

根据规范校正参数值。 将校正后的参数设置再次传送到 FM 350‑1。 这时将重新检查参数并

删除 DB 中的数据错误。

操作员错误 (S7-300, S7-400)

操作员错误事件

操作员错误是由于未正确输入控制信号而导致对模块的错误操作引起的。 

指示操作员错误的对象

指令 CNT_CTL1 将操作员错误编号输入到 DB 中。 指令 CNT_CTL1 将设置输出参数 OT_ERR，
以表明出现了操作员错误。 可以使用 OT_ERR_B 变量访问程序中的此类数据字节。

可能出现哪些操作员错误？  
下表列出了操作员错误及其错误编号和含义。

编号 含义

0 无错误

1 无法使用软件门启动工作模式

2 无法取消工作模式

4 仅当 CPU 处于 STOP 模式时允许

5 只能置位参数分配控制位

6 非法作业

10 超出下限或装载值

11 超出上限或比较值 1
12 超出更新时间或比较值 2
20 DO0 的响应的组态错误

21 DO1 的响应的组态错误

22 脉冲宽度超出限值

90 请参见 CNT_CTL2
91 请参见 CNT_CTL2
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如何确认操作员错误

可以通过指令 CNT_CTL1 或 CNT_CTL2 的输入参数 OT_ERR_A 确认错误。

1.2.1.3 使用 FM 350-2 (S7-300, S7-400)

FM 350-2 前连接器端子分配 (S7-300, S7-400)

前连接器   
将以下各项连接至 40 针前连接器：

• 计数信号

• 数字量输入

• 数字量输出

• 编码器电源和模块电源

下图显示了模块前端、前连接器以及具有端子分配的前面板的内部。
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FM 350-2

350 2AH00 oAE0

COUNTER MODULE

① 模块的正面

② 前连接器

③ 前面板盖的内侧

前连接器分配

下表显示了 FM 350-2 的前连接器的端子分配。

端子 名称 输入/输出 功能 
1 - - 未连接

2 - - 未连接

3 A0 输入 通道 0 计数输入 NAMUR/BERO
4 A1 输入 通道 1 计数输入 NAMUR/BERO
5 A2 输入 通道 2 计数输入 NAMUR/BERO
6 A3 输入 通道 3 计数输入 NAMUR/BERO
7 B0 输入 通道 0 方向输入 BERO
8 B1 输入 通道 1 方向输入 BERO
9 B2 输入 通道 2 方向输入 BERO
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端子 名称 输入/输出 功能 
10 B3 输入 通道 3 方向输入 BERO
11 I0 输入 通道 0 硬件门输入 BERO
12 I1 输入 通道 1 硬件门输入 BERO
13 I2 输入 通道 2 硬件门输入 BERO
14 I3 输入 通道 3 硬件门输入 BERO
15 Q0 输出 通道 0 数字量输出 0.5 A
16 Q1 输出 通道 1 数字量输出 0.5 A
17 Q2 输出 通道 2 数字量输出 0.5 A
18 Q3 输出 通道 3 数字量输出 0.5 A
19 P8V2 输出  8.2 V NAMUR 编码器电源

20 P8V2 输出 8.2 V NAMUR 编码器电源

21 L+ 输入 24 V 模块电源

22 M 输入 将模块电源接地

23 A4 输入 通道 4 计数输入 NAMUR/BERO
24 A5 输入 通道 5 计数输入 NAMUR/BERO
25 A6 输入 通道 6 计数输入 NAMUR/BERO
26 A7 输入 通道 7 计数输入 NAMUR/BERO
27 B4 输入 通道 4 方向输入 BERO
28 B5 输入 通道 5 方向输入 BERO
29 B6 输入 通道 6 方向输入 BERO
30 B7 输入 通道 7 方向输入 BERO
31 I4 输入 通道 4 硬件门输入 BERO
32 I5 输入 通道 5 硬件门输入 BERO
33 I6 输入 通道 6 硬件门输入 BERO
34 I7 输入 通道 7 硬件门输入 BERO
35 Q4 输出 通道 4 数字量输出 0.5 A
36 Q5 输出 通道 5 数字量输出 0.5 A
37 Q6 输出 通道 6 数字量输出 0.5 A
38 Q7 输出 通道 7 数字量输出 0.5 A
39 P8V2 输出 8.2 V NAMUR 编码器电源

40 P8V2 输出 8.2 V NAMUR 编码器电源
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1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

316 编程和操作手册, 11/2022



说明

计数器输入（编码器电源、编码器信号）的电路与 CPU 接地隔离。 
所有输入之间不相互隔离，但它们与 S7 300 总线是隔离的。

您可以在 FM 350‑2 计数器模块的调试和硬件安装手册 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/1105178)中找到有关结构和接线的详细信

息。

24 V 电源

将 24 V 直流电压连接到 FM 350-2 电源的 L+ 和 M 端子。

8.2 V DC 编码器电源

模块将从 24 V 电源产生 8.2 V 电压（ 大 200 mA）。 此电压在 NAMUR 编码器电源电压的

端子 P8V2（针 19、20、39 和 40）中可用并且可以防止短路。 
将监视编码器电源是否为 8.2 V。

编码器信号 A0 至 A7、B0 至 B7
可以连接四种不同类型的编码器： 
• 符合 DIN 19234 的 NAMUR 编码器（具有诊断功能）：

信号已接线至端子 A0 至 A7。 
• 24 V 增量编码器：

信号 A0/B0 至 A7/B7 通过标记的端子进行连接。

• 具有方向电平的 24 V 脉冲编码器：

计数信号已接线至端子 A0 至 A7。 方向信号已接线至端子 B0 至 B7。
• 24 V 启动器：

信号连接到端子 A0 至 A7。

说明

24 V 编码器电源必须使用外部 24 V DC 电源线。

数字量输入 I0 至 I7（硬件门）

可以使用数字量输入 I0 至 I7 对计数器进行门控制。 
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每个计数通道都有一个数字量输入，可以通过该数字量输入启动和停止相应的计数器。 
数字量输入在 24 V 额定电压下工作。

数字量输出 Q0 至 Q7
FM 350-2 可直接通过数字量输出 Q0 到 Q7 触发控制过程。

每个计数器都有一个数字量输出。 
数字量输出由 FM 350-2 24 V 电源供电。 
该数字量输出是电流源开关并支持 0.5 A 负载电流。这些输出将受到保护以免出现过载和短

路。 

说明

可以直接连接继电器和接触器而无需外部电路。

组态 FM 350-2 (S7-300, S7-400)

组态 FM 350-2 (S7-300, S7-400)

指定通道 (S7-300, S7-400)

选择通道设置 (S7-300, S7-400)

通道设置   
在此字段中，可以设置模块通道的功能：

• 单次计数器： 所选组内的每个通道用作单独的计数器。

• 定量计数器： 4 个计数器通道组合成一个定量通道。 该通道 多可控制 4 个定量单元。

可进行以下选择：

• 通道 0 到 7 作为单次计数器

• 通道 0 作为定量计数器，通道 4 到 7 作为单次计数器

• 通道 0 到 3 作为单次计数器，通道 4 作为定量计数器

• 通道 0 作为定量计数器，通道 4 作为定量计数器

计数、测量和定位输入
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为 NAMUR 编码器启用计数器输入 (S7-300, S7-400)

NAMUR 编码器  
在此字段中，可以定义要连接 NAMUR 编码器的计数器输入。

可进行以下选择：

• 计数器输入通道 0 到 3 NAMUR
和/或

• 计数器输入通道 4 到 7 NAMUR
另请参见： “NAMUR 信号 (页 319)”和“为 NAMUR 编码器启用硬件监视 (页 326)” 

NAMUR 信号 (S7-300, S7-400)

NAMUR 编码器

编码器提供一个符合 DIN 19234 的计数信号，此计数信号必须连接到前连接器终端 A0 到 
A7。 
可以将方向信号 (24 V) 连接到相关计数器的终端 B0 到 B7。 如果编码器未返回相应的信号，

您也可以在 S7 系统内生成并互连相关的标识符，或使用适当的过程信号。 
该图显示了具有方向电平的 NAMUR 编码器的时间曲线。

 
信号 A0 到 A7
 
信号 B0 到 B7 作为方向电平

 
向上计数脉冲

 
向下计数脉冲

 

 

 

 

 

可以启用输入 A0 到 A3、A4 到 A7 或所有输入来与 NAMUR 编码器进行连接。
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如何监视信号？

可以为 FM 350‑2 分配参数，以便模块能够监视 A0 到 A7 是否出现断线和短路。 这样还可

以间接地监视 8.2 V 编码器电源。 仅在使用 NAMUR 编码器时这才有可能。

如果检测到断线或短路，则组错误 LED 亮起，您还可以分配要触发的诊断中断。

小心

财产损失的危险。

在为 NAMUR 编码器连接而参数化的 FM 350‑2 通道上使用另一编码器会损坏模块。

只应将 NAMUR 编码器连接到为连接 NAMUR 编码器而参数化的 FM 350‑2 通道。

选择反馈接口分配 (S7-300, S7-400)

反馈接口分配，字节 8 到 15 
在此字段中，可以选择如何分配反馈接口的字节 8 到 15。
下列选项可用于变量 USER_STAT_WORD_0 到 USER_STAT_WORD_3：
• 数据类型

– WORD
– DWORD

• 通道

– 通道 0 到 7
• 值

– 计数器值

– 测量值

• Word
– 可以存储值的低字或高字或者同时存储两者。 您可以直接访问这些值。

在扩展数据数据中映射所有通道的计数值和测量值 (S7-300, S7-400)

在用户数据映像中映射所有计数值和测量值

在某些条件下，可以在用户数据映像中映射所有计数值和测量值（使用扩展的用户数据）。
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以下基本条件适用于使用扩展的用户数据：

• 组态模块目录中的模块“6ES7350-2AH01-0AE0 E”。
• 必须选中复选框“使用扩展用户数据接口”(Use extended user data interface)。
• 只能在 IM 153-2 V5.0（产品编号为 6ES7153-2BA01-0XB0 V5.0）或更高版本中分散地

使用扩展用户数据。

• 现在可使用 40 个字节的输入数据。

• 扩展用户数据的更新周期与输入数据的前 16 个字节的更新周期不同。 扩展用户数据的

更新周期约为 100 到 200 ms，具体取决于 PROFIBUS DP 周期时间。

在每种工作模式下，用户数据中前 16 个字节的结构都与之前相同。 另外 24 个字节通过工

作模式进行定义。

通道 2 到 7 的值（计数值或测量值）将存储在扩展的用户数据中，这取决于工作模式。 这
些值被预分配为“0”。 只要未检测到有效值，输入数据便为 0。
通过工作模式定义的扩展用户数据的结构：

字节 计数模式 测量模式 定量模式

（两个计量计数器）

0..15 与上述结构相同 — 可通

过参数分配影响结构

与上述结构相同 — 可通

过参数分配影响结构

与上述结构相同 — 可通过参

数分配影响结构

16..19 计数值通道 2 测量值通道 2 0
20..23 计数值通道 3 测量值通道 3 0
24..27 计数值通道 4 测量值通道 4 计量计数器通道 4
28..31 计数值通道 5 测量值通道 5 0
32..35 计数值通道 6 测量值通道 6 0
36..39 计数值通道 7 测量值通道 7 0

复制通道 (S7-300, S7-400)

复制通道

可以将一个通道的参数复制到另外一个或多个通道中。 
1. 选择要复制其参数的通道（源通道）。

2. 选择要将参数复制到其中的通道（目标通道）。

3. 按下“复制”(Copy) 按钮。
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通道 n 工作模式 (S7-300, S7-400)

选择工作模式 (S7-300, S7-400)

说明

通过指定工作模式来定义计数器模块的功能。

模式 说明

连续计数 (页 224)
（使用或不使用门）

计数器模块从当前计数器读数开始连续计数。

单次计数 (页 225)
（使用硬件门或软件门）

门打开时，计数器模块将从零开始一直计数到参数化的计数上

限为止或者从参数化的计数上限计数到零为止。

循环计数 (页 226)
（使用硬件门或软件门）

门打开后，计数器模块将在零和参数化的计数上限之间进行计

数。

频率测量 (页 235)
（使用硬件门或软件门）

计数器模块将在 n x 10 ms 的参数化的时间窗口中检测输入脉

冲并使用该数据确定当前频率。

旋转速度测量 (页 236)
（使用硬件门或软件门）

计数器模块将在 n x 10 ms 的参数化的时间窗口中检测输入脉

冲并根据编码器每转的参数化的脉冲数来确定速度。

周期测量 (页 238)
（使用硬件门或软件门）

计数器模块将在 n x 10 ms 的参数化的时间窗口中检测输入脉

冲并使用该数据确定周期。

定量 (页 241)
（使用硬件门或软件门）

在该模式下，四个计数通道将结合在一起形成一个定量通道。 
该模式的工作方式与“单次计数”模式完全相同。

默认设置为“连续计数”工作模式。

指定计数上限 (S7-300, S7-400)

说明  
通过同时组态计数上限和主计数方向（向上或向下），可以缩小 大计数范围。 这样，参

数化的计数范围将介于 0 和参数化的计数上限之间。

计数上限可以是从大于 1 到计数范围上限之间的任何值。 
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指定测量时间 (S7-300, S7-400)

说明

如果已选择测量模式，该模块将周期性地更新测量值。 积分时间为测量时间与 10ms 的乘

积。 测量时间设置为因子 n。 
有关测量时间的取值范围的详细说明，请参见“测量基础 (页 230)”。

使用硬件门 (S7-300, S7-400)

使用硬件门

您可以决定通道是否利用硬件门进行计数。

如果利用硬件门进行计数，请选中复选框“使用硬件门”(Use hardware gate)。

选择门功能 (S7-300, S7-400)

说明 
组态硬件门和软件门时，可以指定内部门是否可以取消或中断计数。 
• 取消计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从头再次启动。

• 中断计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从 后一个计数器值开始。

选择主计数方向 (S7-300, S7-400)

说明  
组态主计数方向 (页 227)（向上或向下）后，可以通过设置计数上限来限制 大计数范围。 
这样，参数化的计数范围将介于 0 和参数化的计数上限之间。 
只能在“单次计数”、“循环计数”和“定量”模式下选择主计数方向。

可以选择以下特性：

• 向上

• 向下
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通道 n 编码器 (S7-300, S7-400)

选择编码器信号类型 (S7-300, S7-400)

选择信号类型  
1. 选择所用编码器的信号类型。

按照选择结果和工作模式，将禁用该特定编码器无法使用的所有选项。 被禁用的选项通过在
相应选择窗口中显示灰色字体来标识。

2. 选择要与所选编码器一起使用的选项。

可以选择以下其中一种编码器信号类型：

• 编码器： 24 V 差分信号 (页 324)（24 V 跟踪 A+B 相移）

• 编码器： 24 V 脉冲和方向 (页 324)

编码器： 24 V 增量 (S7-300, S7-400)

24 V 增量编码器

选择信号类型“24 V 跟踪 A+B 相移”可使用具有信号 A* 和 B* 的 24 V 增量编码器。

下列选项可用于此编码器：

参数 选项 含义

信号评估 (页 251) 单重 只评估信号 A 的一种沿。

双重 评估信号 A 的两种沿。

四重 评估信号 A 的两种沿和信号 B 的两种沿。

计数方向 (页 325) 正常 根据过程调整计数方向

反向 根据过程调整计数方向

编码器： 24 V 脉冲和方向 (S7-300, S7-400)

24 V 脉冲发生器

选择信号类型“24 V 脉冲和方向”可使用带计数信号 A* 和方向信号 B* 的 24 V 脉冲发生器。
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下列选项可用于此编码器： 

参数 选项 含义

信号评估 – 不相关

计数方向 (页 325) 反向 根据过程调整计数方向

正常 根据过程调整计数方向

选择计数方向 (S7-300, S7-400)

改变计数方向

可以在不必修改接线的情况下使用“计数方向常规”和“计数信号反向”参数改变计数方向。

分配参数“主计数方向向下 (页 227)”不会自动反转计数方向。

输入编码器每转脉冲数 (S7-300, S7-400)

编码器每转脉冲数

对于“旋转速度测量 (页 236)”模式，您还必须组态编码器每转脉冲数。

可在编码器的铭牌上或技术数据中找到编码器每转脉冲数的值。

设置滞后 (S7-300, S7-400)

滞后的功能原理 
编码器可能停止在某个位置，然后在该位置附近“振荡”。 这种状态导致计数器电平在特

定值附近波动。 例如，如果在该波动范围内存在比较值，则关联的输出将按照波动的节奏

打开和关闭。 FM 350‑2 具有可组态的滞后功能，可防止由于小范围波动而产生这种切换。 
可以将滞后设置为 0 到 255 之间的值。
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根据所参数化的值，滞后的作用如下：

滞后 影响

滞后值 n = 0、1 滞后不起作用（已关闭）

输出对计数器值中的 微小改变作出反应。

2 ≤ 滞后值 n ≤ 255 滞后功能生效。

直到计数器值相对比较值偏移了 n 个单位后输出才会响应。

滞后适用于超出上限和超出下限的情况。

为 NAMUR 编码器启用硬件监视 (S7-300, S7-400)

如何监视 NAMUR 编码器的信号？

FM 350‑2 可监视 A0 到 A7 是否出现断线和短路。 这样还可以间接地监视 8.2 V 编码器电

源。 
如果 FM 350‑2 要监视编码器信号，请选中复选框“NAMUR 编码器的硬件监视”(Hardware 
monitoring for NAMUR encoders)。 

通道 n 输出 (S7-300, S7-400)

比较值和输出 (S7-300, S7-400)

说明

可以在 FM 350‑2 上存储八个比较值，每个比较值与八个数字量输出中的一个对应（比较值 
0： Q0，比较值 1： Q1，等等）。 可以根据计数器电平和比较值设置相关输出。 
可以在“定量 (页 241)”模式下为 FM 350‑2 的每个定量通道分配四个比较值。

比较值 
比较值在参数分配期间输入。 
CPU 处于 RUN 模式下时，可以在 CNT2_WR/CNT2WRPN 指令 (CMP_VAL0…7) 的数据块中输

入比较值，并通过作业 30 到 37 或 60 到 62 将这些比较值传送到 FM 350‑2。计数操作不受

此影响。

比较值必须位于相应工作模式的计数范围内；不能使用计数范围限值。 
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如果要在带有主计数方向的工作模式下将比较值设置为初始值或 终值，数字量输出将具有

如下特性：

数字量输出的参数化特性 所分配数字量输出的响应

计数器值 >= 比较值时启用 输出始终打开（与计数器值无关）

计数器值 <= 比较值时启用 输出始终关闭（与计数器值无关）

启用输出

在可以设置输出之前，必须先通过设置计数器 DB 中的相关位启用输出。 如果复位其中某一

位，则将立即关闭关联的输出。 这些位通过 CNT2_CTR 指令在数据块和模块之间传送。

输出 ...由以下项启用

Q0…7 CTRL_DQ0…7

输出关闭

不管参数如何分配，以下事件都将关闭输出：

• 触发模块看门狗（内部错误）

• 删除使能位（DB 中 Q0...7 的 CTRL_DQ0...7）

控制输出

不管是否通过比较器切换输出，在通过 CTRL_DQ0…7 使用 SET_DQ0…7 控制信号启用输出

后，均可置位和复位这些输出。

以下内容表明了控制和切换之间的关系： 控制的优先级比使用比较器进行切换的优先级高。 
这意味着：

• 如果没有设置使用比较器对输出进行切换，则可以将输出用作数字量输出。

• 如果为输出选择了比较功能，则可以使用 SET_DQ0…7 继续控制输出。 可以在用户程序

中使用此设置模拟比较功能的作用：

– 使用 SET_DQ0…7 的上升沿置位输出。

– SET_DQ0…7 的下降沿将复位输出。

请注意，如果比较结果发生变化，比较器仍处于激活状态并可以置位或复位输出。

说明

无法通过比较器复位使用 SET_DQ0…7 置位的输出。
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计数模式下的输出特性 (S7-300, S7-400)

指定输出特性  (S7-300, S7-400)

输出 DQ0 到 DQ7 的特性

为涉及的输出选择所需特性。 激活相应的选项按钮：

• 不比较 (页 328)
• 计数器值 >= 比较值时启用 (页 328)
• 计数器值 <= 比较值时启用 (页 329)

说明

要激活这些设置，请使用计数器数据在 DB 中输入一些值作为比较值，然后通过 CNT2_WR/
CNT2WRPN 指令将这些值传送到模块；还必须在 DB 中置位 CTRL_DQ0…7 位才能启用输出。 
另请参见“比较值和输出 (页 326)”。

说明

不能在“频率测量”、“旋转速度测量”或“周期时间测量”模式下组态输出。

输出默认设置  
将禁用输出的默认设置。

不比较 (S7-300, S7-400)

不比较

输出仍保持禁用状态并且不受比较值、过零点、从 终值跳转到初始值（超出上限）或从初

始值跳转到 终值（超出下限）事件的影响。

计数器值 >= 比较值时启用 (S7-300, S7-400)

计数器值 >= 比较值时启用

如果计数器处于比较值和 终值之间的范围内，则输出将置位为 1。 
将计数器设置为比较值和 终值之间的值会将输出置位为 1。
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下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出。

限制：

如果想要组态输出“计数器值 >= 比较值时启用”，则下列限制适用： 达到比较值和达到初

始值或 终值之间的时间必须比输出的 短切换时间长（切换时间： 300 µs）。 否则，输

出的控制脉冲将丢失。

参见

滞后的影响 (页 330)

计数器值 <= 比较值时启用 (S7-300, S7-400)

计数器值 <= 比较值时启用 
如果计数器处于比较值和初始值之间的范围内，则输出将置位为 1。
将计数器设置为比较值和初始值之间的值会将输出置位为 1。
下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出。

限制：

如果想要组态输出“计数器值 <= 比较值时启用”，则下列限制适用： 达到比较值和达到初

始值或 终值之间的时间必须比输出的 短切换时间长（切换时间： 300 µs）。 否则，输

出的控制脉冲将丢失。

参见

滞后的影响 (页 330)
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滞后的影响 (S7-300, S7-400)

参数分配为“计数器值 >= 比较值时启用或计数器值 <= 比较值时启用”时滞后的作用

下图中的示例说明了滞后的作用。 该图显示了将滞后设置为 0（= 关闭）和将滞后设置为 3 
时输出的特性差别。在本示例中，比较值 = 5
本示例中的参数分配如下：

• 主计数方向： “向上”

• 输出响应： “计数器值 >= 比较值时启用”

满足比较条件（计数器值 = 5）时设置滞后。 滞后处于激活状态时，比较结果保持不变。

如果计数值上冲/下冲出滞后范围（在本例中，计数器值为 2 或 8），则滞后不再处于激活

状态。 比较器将根据其比较条件（即在计数器值为 5 的实例中）再次进行切换。

说明

如果计数器值等于比较值且滞后处于激活状态，当比较值处的计数方向发生更改时，

FM 350‑2 将复位输出（请参见下图）。
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CPU 处于 STOP 模式下时启用替换值“1” (S7-300, S7-400)

CPU STOP 状态下的替换值“1”  
如果在模块的基本参数中的“对 CPU STOP 的响应”(Response to CPU STOP) 下选择了“替换

值”(Substitute value) 选项，并且 CPU 切换到 STOP 模式，则模块将在数字量输出中返回参

数化的替换值。 例如，选中 DQ0 的复选框，输出 Q0 将在 CPU STOP 状态下置位。

在“定量”模式下 多可设置四个替换值，而在其它任何一种计数模式下只能设置一个替换

值。

在 CPU 从 STOP 转换到 RUN 之后，数字量输出处将一直保持该替换值，直到输入下一个值

为止。

如果更改“对 CPU STOP 的响应”(Reaction to CPU STOP) 这一基本参数，则将复位输出。

小心

损坏设备的危险。

CPU 进入 STOP 模式时，即使关闭门并且未启用输出，也会始终输出参数化的替换值。

如果输出这些替换值，请只组态不会导致系统处于危险状态的替换值。
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通道 n 启用硬件中断 (S7-300, S7-400)

启用硬件中断触发器 (S7-300, S7-400)

简介

FM 350‑2 允许设置在操作期间哪些事件将触发硬件中断。

什么是硬件中断？  
如果要独立于 CPU 周期对特定事件的响应进行设置，则 FM 350‑2 可以启动硬件中断。 然后 
CPU 会中断循环程序并处理硬件中断 OB。

启用硬件中断 
启用硬件中断分两步：

1. 配置硬件时，您可以在基本参数中为模块启用中断并选择该模块是否触发诊断和/或硬件中
断。 

2. 然后，在“启用硬件中断”(Enable hardware interrupts) 下选择相关事件：

– 在计数模式下触发硬件中断的事件 (页 333)
– 在测量模式下触发硬件中断的事件 (页 333)

硬件中断 OB，例如 OB40
如果发生硬件中断，用户程序将中断，数据会从模块传送到 OB40 启动信息 (页 334)中，并

会调用 OB40。 退出 OB 40 即会确认硬件中断。

如果未对硬件中断进行编程，CPU 将切换到 STOP 模式。 如果随后切换回 RUN，则将删除硬

件中断要求。

丢失硬件中断

如果发生应触发硬件中断的事件，但前面的相同的事件尚未确认，则将不触发其它硬件中断；

该硬件中断将丢失。 这可能导致“硬件中断丢失”诊断发生中断，具体取决于参数分配。

如果应触发硬件中断的两个事件之间的时间小于 2 ms，则第二个硬件中断将丢失，而且不

触发诊断中断。
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默认设置

默认设置下不启用硬件中断。

在计数模式下触发硬件中断的事件 (S7-300, S7-400)

哪些事件可以在计数模式下触发硬件中断？

下列事件可以在 FM 350‑2 操作过程中在计数模式下触发硬件中断：

• 硬件门打开

• 硬件门关闭

• 超出上下限

• 达到比较值

在文本框中输入比较值。 比较值必须位于相应工作模式的计数范围内；不能使用计数范

围限值。

选中相关事件的复选框。

根据所设工作模式的不同，可以选择各种不同的事件来触发硬件中断。 必须遵守在达到比

较值时触发硬件中断的相关基本条件（针对“计数器值 >= 比较值时启用 (页 328)”和“计数

器值 <= 比较值时启用 (页 329)”）。

在测量模式下触发硬件中断的事件 (S7-300, S7-400)

哪些事件可以在测量模式下触发硬件中断？

下列事件可以在 FM 350‑2 操作过程中在测量模式下触发硬件中断：

• 硬件门打开

• 硬件门关闭

• 测量结束

• 超出下限

在文本框中输入下限。 有关下限的取值范围的信息，请参见“测量基础 (页 230)”。
• 超出上限

在文本框中输入上限。 有关上限的取值范围的信息，请参见“测量基础 (页 230)”。
选中相关事件的复选框。

根据所设工作模式的不同，可以选择各种不同的事件来触发硬件中断。

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 333



OB 40 启动信息 (S7-300, S7-400)

OB 40 启动信息

OB 40 的启动信息对临时变量 OB40_POINT_ADDR 进行了说明。

OB40_POINT_ADDR 变量（字节 8 到 11）包含 4 个字节。 有关触发硬件中断的事件的信息

将输入到这些字节中。 
下表显示了针对中断置位的相应位。 所有未列出的位均不相关并且值为零。

工作模式： 连续计数、单次计数、循环计数

通道 字节 位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
0 8         达到比较

值

超出上下限 硬件门关

闭

硬件门

打开

1 达到比较

值

超出上下限 硬件门关

闭

硬件门

打开

       

2 到 7 9 到 11 请参见字节 8

工作模式： 频率测量、旋转速度测量、周期测量

通道 字节 位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
0 8         超出上限/超出

下限 
测量

结束

硬件门关

闭

硬件门

打开

1 超出上限/超出

下限

测量

结束

硬件门关

闭

硬件门

打开

       

2 到 7 9 到 11 请参见字节 8

工作模式： 定量

通道 字节 位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
0 8 – 超出上下限 达到比较

值 4
达到比较

值 3
达到比较

值 2
达到比较

值 1
硬件门关

闭

硬件门

打开

4 10 请参见字节 8
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调试 FM 350-2 (S7-300, S7-400)

在用户程序中使用 FM 350-2 (S7-300, S7-400)

将 FM 350-2 集成到用户程序中

一些指令可用于将 FM 350-2 集成到用户程序中。 从而使您可以轻松地使用所需功能。

可以在 CPU 用户程序中调用指令 CNT2WRPN、CNT2RDPN 和 CNT2_CTR。 这些指令可确保

在 CPU 和 FM 350-2 之间进行通信。 
与模块通道相关联的所有数据都位于指令 CNT2_CTR、CNT2WRPN 或 CNT2RDPN 的 DB（计

数器 DB）中。 使用命令“程序块 > 添加新块”(Program blocks > Add new block) 可将 
CNT2_CHANTYPE 类型数据块添加到项目。

指令 DIAG_RD 也可用于 FM 350-2。 该操作可将诊断信息传送到计数器 DB。

FM 350-2： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

当前模块信息 (S7-300, S7-400)

默认诊断 (S7-300, S7-400)

FM 350-2 组错误 LED 故障显示 (S7-300, S7-400)

在何处指示错误

如果红色组错误 LED 亮起，则表示模块发生故障（内部故障）或电缆连接发生故障（外部

故障），也可能存在参数分配错误。

指示哪些错误？

下表介绍了组错误 LED 显示的错误类型。

错误类型 错误原因 解决方法

内部错误 看门狗出错 更换模块 
丢失硬件中断 通过硬件中断处理确认
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错误类型 错误原因 解决方法

外部错误 无模块参数 分配参数和传送 
参数分配错误

外部通道错误 编码器电源短路或过载 校正连接 
NAMUR 编码器信号出现故障（线

路断开、短路、电缆丢失）

校正连接 

通道特定的诊断 (S7-300, S7-400)

触发诊断中断 (S7-300, S7-400)

什么是诊断中断？

通过对中断 CPU 循环程序并调用诊断中断 OB 82 的诊断中断进行组态，可以确定对用户程

序中内部或外部错误的响应。  

哪些事件可触发诊断中断？ 
下列事件可触发诊断中断：

• 参数化通道中出现通道错误

• 无模块参数分配

• 模块参数分配出错

• 看门狗反应

• 硬件中断丢失

• 监视 NAMUR 编码器的信号线报告错误

• 8.2 V NAMUR 编码器电源出现故障

启用诊断中断

配置硬件时，您可以在基本参数中为模块启用中断并选择该模块是否触发诊断和/或硬件中断。

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

336 编程和操作手册, 11/2022



响应诊断中断

发生可触发诊断中断的事件时：

• 诊断信息存储在模块的诊断数据记录 DS0 和 DS1 (页 337) 中。

• 组错误 LED 亮起。

消除错误后，组错误 LED 熄灭。

• 调用诊断中断 OB (OB 82)。
• 诊断数据记录 DS0 将被输入到诊断中断 OB 的启动信息中。

• 如果对 OB 82 进行了编程，计数将保持不变。 如果尚未对 OB 82 编程，CPU 将转为 STOP 
模式。

默认设置

默认设置中不启用诊断中断。

诊断数据记录 DS0 和 DS1 (S7-300, S7-400)

诊断数据记录 DS0 和 DS1
诊断数据记录 DS0 和 DS1 中存储了有关哪些事件会触发诊断中断的信息。 诊断数据记录 DS0 
包含四个字节。 DS1 包含 16 个字节；前四个字节与 DS0 完全相同。 

从模块读取数据记录

调用诊断 OB 时，诊断数据记录 DS0 (页 338) 将自动传送到启动信息中。 这四个字节将被

写入到 OB 82 的本地数据（字节 8 到 11）中。

可以通过指令 DIAG_RD 从模块中读出诊断数据记录 DS1 (页 338)（同样可以读出 DS0 的内

容）。 仅在 DS0 中报告通道错误时才有意义。
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诊断数据记录 DS0 的分配 (S7-300, S7-400)

诊断数据记录 DS0 和启动信息的分配

下表显示了启动信息中诊断数据记录 DS0 的分配。 所有未列出的位均不相关并且值为零。

字节 位 含义 注 事件编号

0 0 模块故障 针对每个诊断事件进行设置 8:x:00
1 内部错误 针对每个内部错误进行设置 8:x:01
2 外部错误 针对所有外部错误进行设置 8:x:02
3 一个通道中发生错误 有关详细信息，请参见 DS1，字节 4 (页 338) 8:x:03
6 无参数分配 分配参数 8:x:06
7 参数分配故障 有关详细信息，请参见数据错误 (页 339) 8:x:07

1 0 ... 3 类型类别 始终分配值 8  
4 通道信息 始终分配值 1  

2 3 看门狗反应 模块有故障或干扰较强 8:x:33
3 6 硬件中断丢失 检查组态。 已检测到硬件中断，但由于 CPU 尚未

确认这一中断事件，因此无法进行报告。

8:x:46

诊断数据记录 DS1 的分配 (S7-300, S7-400)

诊断数据记录 DS1 的分配

诊断数据记录 DS1 包含 16 个字节。 前 4 个字节与诊断数据记录 DS0 相同。 下表显示了其

余字节的分配。 所有未列出的位均不相关且为零值。DIAG_RD 用于将该数据记录写入指令 
CNT2_CTR 的 DB 中，起始位置是 DW212。

字节 位 含义 注 事件编号

4 0 ... 6 通道类型 始终分配值 76H  
  7 其它通道类型 始终分配值 0  
5 0 ... 7 诊断信息长度 始终分配值 8  
6 0 ... 7 通道数 始终分配值 8  
7 0 通道故障矢量 通道位  
8
（通道 0）

4 8.2 V 编码器电源出现故障 NAMUR 编码器 8:x:94
6 NAMUR 编码器信号线 短路/断线 8:x:96
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字节 位 含义 注 事件编号

9
（通道 1）

4 8.2 V 编码器电源出现故障 NAMUR 编码器 8:x:94
6 NAMUR 编码器信号线 短路/断线 8:x:96

10
（通道 2）

4 8.2 V 编码器电源出现故障 NAMUR 编码器 8:x:94
6 NAMUR 编码器信号线 短路/断线 8:x:96

11
（通道 3）

4 8.2 V 编码器电源出现故障 NAMUR 编码器 8:x:94
6 NAMUR 编码器信号线 短路/断线 8:x:96

12
（通道 4）

4 8.2 V 编码器电源出现故障 NAMUR 编码器 8:x:94
6 NAMUR 编码器信号线 短路/断线 8:x:96

13
（通道 5）

4 8.2 V 编码器电源出现故障 NAMUR 编码器 8:x:94
6 NAMUR 编码器信号线 短路/断线 8:x:96

14
（通道 6）

4 8.2 V 编码器电源出现故障 NAMUR 编码器 8:x:94
6 NAMUR 编码器信号线 短路/断线 8:x:96

15
（通道 7）

4 8.2 V 编码器电源出现故障 NAMUR 编码器 8:x:94
6 NAMUR 编码器信号线 短路/断线 8:x:96

数据错误 (S7-300, S7-400)

数据错误发生在何处？

通过编程设备或 CNT2WRPN 指令向模块提供作业时，将执行检查。 该模块将报告此检查中

返回的所有错误。

模块将不接受不正确的作业。

在哪里显示数据错误？

数据错误显示在参数分配界面中。

如果检查作业时找到错误，将在计数器 DB 中置位 CHECKBACK_SIGNALS、DATA_ERR = 1 位。

如何确认数据错误？

依照规范校正作业。 将校正后的作业重新传送到 FM 350‑2 中。 

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 339



FM 350-2 诊断缓冲区

FM 350-2 诊断缓冲区中的条目显示在参数分配界面中。

诊断缓冲区中的错误代码 (S7-300, S7-400)

错误代码

下面列出了错误编号和相应的错误说明。 在诊断缓冲区中按以下形式输入错误和错误 ID：
16#Fx83 yyzz
其中：

• yy = 错误类别的 ID，例如 04 表示通道参数分配错误。

• zz = 错误编号，例如 18 表示错误“主计数方向无效”

通道参数分配错误 错误编

号

说明

04 01 不允许作业，因为该通道正用作定量通道

04 18 主计数方向非法 
04 19 计数范围错误 
04 1A 比较值不在可达到的计数范围内 
04 1B 输出响应非法 
04 1C 无法启用硬件中断 
04 1D 硬件监视的参数分配无效 
04 1E 硬件门的参数分配无效 
04 1F 无法选择信号 
04 20 信号选择错误 
04 21 滞后值过大 
04 22 替换值非法 
04 23 对关闭门的响应非法 
04 24 预留参数被设置为 0 以外的值 
04 25 预留参数被设置为 0 以外的值 
04 26 预留参数被设置为 0 以外的值 
04 27 编码器选择错误 
04 28 只在使用 NAMUR 编码器时才能执行计数器输入诊断 
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通道参数分配错误 错误编

号

说明

04 29 要装载的值不处于允许的计数范围内 
04 2B 无法扩大计数范围 
04 2C 比较值 1 不处于计数范围内 
04 2D 比较值 2 不处于计数范围内 
04 2E 比较值 3 不处于计数范围内 
04 2F 比较值 4 不处于计数范围内 
04 30 频率或旋转速度的下限无效 
04 31 频率或旋转速度的上限无效 
04 32 下限 >= 上限 
04 33 积分时间非法 
04 34 编码器每转脉冲数非法 
04 35 周期的下限无效 
04 36 周期的上限无效 

模块参数分配错误 错误编

号

说明

05 0A 中断生成非法

05 0B 中断选择非法

05 0C 通过禁用激活的输出的响应非法

05 0D 预留参数被设置为 0 以外的值

05 18 时间戳非法

05 19 编码器信号选择非法

05 1A 通道模式非法

05 1B 数据块中的 CHECKBACK_SIGNALS.USER_STAT 分布无效

数据错误 错误编号 说明

06 18 主计数方向非法 
06 19 计数范围错误

06 1A 比较值不在可达到的计数范围内 
06 1B 输出响应非法 
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数据错误 错误编号 说明

06 1C 无法启用硬件中断 
06 1D 硬件监视的参数分配无效 
06 1E 硬件门的参数分配无效 
06 1F 无法选择信号 
06 20 信号选择错误 
06 21 滞后值过大 
06 22 替换值非法 
06 23 对关闭门的响应非法 
06 24 预留参数被设置为 0 以外的值 
06 25 预留参数被设置为 0 以外的值 
06 26 预留参数被设置为 0 以外的值 
06 27 编码器选择错误 
06 28 只在使用 NAMUR 编码器时才能执行计数器输入诊断 
06 29 要装载的值不处于允许的计数范围内 
06 2B 无法扩大计数范围 
06 2C 比较值 1 不处于计数范围内 
06 2D 比较值 2 不处于计数范围内 
06 2E 比较值 3 不处于计数范围内 
06 2F 比较值 4 不处于计数范围内 
06 30 频率或旋转速度的下限无效 
06 31 频率或旋转速度的上限无效 
06 32 下限 >= 上限 
06 33 积分时间非法 
06 34 编码器每转脉冲数非法 
06 35 周期的下限无效 
06 36 周期的上限无效 

消息 错误编号 说明

0F 01 模块启动结束

0F 02 模块中无参数

0F 03 模块具有默认参数设置
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消息 错误编号 说明

0F 04 设置了模块参数

0F 05 设置了 PG 模式

0F 06 取消选择了 PG 模式

0F 07 PG 模式出现故障 
0F 08 设置了 PG 模式，不允许 CPU 中的作业

0F 09 作业顺序错误

诊断错误 错误编号 说明

80 04 缺少外部辅助电源

80 05 缺少前连接器

80 06 未设置模块参数

80 07 模块中的参数错误

80 30 用户模块错误/丢失

80 31 通信错误

80 32 STOP 模式

80 33 时间监视已响应

80 34 内部模块电源故障

80 35 电池 1 电量低

80 36 整个备份故障

80 41 处理器故障

80 42 EPROM 故障

80 43 RAM 出错

80 44 ADC/DAC 故障

80 45 熔断器故障

80 46 丢失硬件中断

80 90 通道上的编码器信号 A 错误

80 91 通道上的编码器信号 B 错误

80 92 通道上的编码器信号 N 错误

80 93 通道之间的值错误 
80 94 通道中的 5.2 V 或 NAMUR 编码器电源出现故障
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诊断错误 错误编号 说明

80 95 24 V 编码器电源出现故障

80 96 通道中 NAMUR 编码器短路/断线 

1.2.1.4 使用 FM 450-1 (S7-300, S7-400)

FM 450-1 前连接器端子分配 (S7-300, S7-400)

前连接器   
将以下各项连接至 48 针前连接器：

• 计数信号

• 数字量输入

• 数字量输出

• 编码器电源

• 辅助电压和负载电压

下图显示了前连接器的正面、印有端子分配的条片以及标签条。

计数、测量和定位输入
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前连接器的端子分配

下表显示了 FM 450-1 的前连接器的端子分配。

端子 名称 输入/
输出

功能 
5 V 编码器 RS 

422，对称

24 V 编码器，不

对称

具有方向电平的 
24 V 脉冲发生器

24 V 启动器

1     -
2     -
3 1L+ 输入 用于编码器的 24 V 辅助电压电源

4 1M 输入 辅助电压接地以向编码器供电

计数器 1
5 1 A 输入 编码器信号 A -
6 1 /A 输入 编码器信号 /A -
7 1 B 输入 编码器信号 B -
8 1 /B 输入 编码器信号 /B -
9 1 N 输入 编码器信号 N -
10 1 /N 输入 编码器信号 /N -
11 1 A* 输入 - 编码器信号 A*
12 1 B* 输入 - 编码器信号 B* 方向信号 -
13 1 N* 输入 - 编码器信号 N* -
14 1M 输出 编码器电源接地

15 5.2 V DC 输出 编码器电源 5.2 V -
16 24 V DC 输出 - 编码器电源 24 V

计数器 2
17 2 A 输入 编码器信号 A -
18 2 /A 输入 编码器信号 /A -
19 2 B 输入 编码器信号 B -
20 2 /B 输入 编码器信号 /B -
21 2 N 输入 编码器信号 N -
22 2 /N 输入 编码器信号 /N -
23 2 A* 输入 - 编码器信号 A*
24 2 B* 输入 - 编码器信号 B*，方向信号

25 2 N* 输入 - 编码器信号 N*

计数、测量和定位输入
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端子 名称 输入/
输出

功能 
5 V 编码器 RS 

422，对称

24 V 编码器，不

对称

具有方向电平的 
24 V 脉冲发生器

24 V 启动器

26 1M 输出 编码器电源接地

27 5.2 V DC 输出 编码器电源 5.2 V -
28 24 V DC 输出 - 编码器电源 24 V

计数器 1
29 1I0 输入 数字量输入 1I0
30 1I1 输入 数字量输入 1I1
31 1I2 输入 数字量输入 1I2（设置计数器）

32     -
33 1Q0 输出 数字量输出 1Q0
34 1Q1 输出 数字量输出 1Q1
35     -
36     -
37     -
38     -
39     -
40     -

计数器 2
41 2I0 输入 数字量输入 2I0
42 2I1 输入 数字量输入 2I1
43 2I2 输入 数字量输入 2I2（设置计数器）

44     -
45 2Q0 输出 数字量输出 2Q0
46 2Q1 输出 数字量输出 2Q1
47 2L+ 输入 用于数字量输入和输出的 24 V 负载电压

48 2M 输入 用于数字量输入和输出的负载电压接地

说明

计数器输入（编码器电源、编码器信号）的电路与 CPU 接地之间没有隔离。 因此，应该使

用低电阻连接件将端子 4 (1M) 连接至 CPU 接地。

如果使用外部电压为编码器供电，还必须将此外部电压电源的大部分连接至 CPU 接地。

计数、测量和定位输入
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您可以在 FM 450-1 计数器模块的手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/
view/zh/1118412)中找到有关架设和接线的详细信息。

辅助电压 1L+、1M
将 24 V 直流电压连接到 5 V 和 24 V 编码器电源的 1L+ 和 1M 端子。

集成二极管可保护模块，防止辅助电压的极性发生反转。

模块可监视辅助电压是否已连接。

5.2 V DC 编码器电源

模块从辅助电压 1L+/1M 生成每计数通道 大电流为 300 mA 的 5.2 V 电压；此电压在相应

“DC5.2V”连接端为 5 V 编码器提供防短路电源。

24 V DC 编码器电源

在输出“DC24V”中为 24V 防短路编码器电源提供 1L+/1M。 编码器电源已进行短路检查。

5 V 编码器信号 A 和 /A、B 和 /B、N 和 /N
可以依照 RS 422 将具有 5 V 差分信号的增量编码器（即，具有差分信号 A 和 /A、B 和 /B、N 
和 /N 的增量编码器）连接到各计数器。 
A 和 /A、B 和 /B、N 和 /N 信号可通过相应标记的端子进行连接

只有希望将计数器设置为编码器的零标记时，才可连接信号 N 和 /M。

输入不与 S7-400 总线隔离。

24 V 编码器信号 A*、B* 和 N*
24 V 信号使用字母 A*、B* 和 N* 进行标识。

可将三种不同类型的编码器连接至每个计数器：

• 具有 24 V 信号的增量编码器：

信号 A*、B* 和 N* 通过相应标记的针脚进行连接。

• 无方向电平的脉冲编码器：

该信号将连接至端子 A*
• 具有方向电平的脉冲编码器：

该计数信号将连接至端子 A*。 方向电平将连接至端子 B*。

计数、测量和定位输入
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输入不与 S7-400 总线隔离。

24 V 编码器信号的输入滤波器

为了防止出现故障，可以为 24 V 输入 A*、B* 和 N* 组态具有统一滤波时间的输入滤波器（RC 
元件）。 可为每个计数器提供以下两种输入滤波器：

特性 输入滤波器 1
（默认设置）

输入滤波器 2

典型输入延迟 1 μs 15 μs
大计数频率 200 kHz 20 kHz

计数信号的 小脉冲宽度 2.5 μs 25 μs

数字量输入

可以使用数字量输入 1I0 和 1I1 来控制计数器 1 的门。

数字量输入 2I0 和 2I1 用于控制计数器 2 的门。

可采用电平控制和沿控制模式对门进行控制。

1I2 数字量输入用于将计数器 1 设置为装载值。

数字量输入 2I2 用于将计数器 2 设置为装载值。

数字量输入可在 24 V 额定电压下工作。

数字量输入与 S7-400 的总线和计数器输入隔离。

数字量输入的输入过滤器

为了抑制故障，可将参数分配给输入滤波器（RC 元素），对于数字量输入 1I0、1I1 和 1I2 
或 2I0、2I1 和 2I2 具有统一的过滤时间。 提供了以下两种输入滤波器：

特性 输入滤波器 1
（默认设置）

输入滤波器 2

典型输入延迟 1 μs 15 μs
输入信号的 小脉冲宽度 2.5 μs 25 μs

数字量输出 
FM 450-1 具有的数字量输出 1Q0 和 1Q1（用于计数器 1）以及 2Q0 和 2Q1（用于计数器 2）
用于直接触发控制过程。
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数字量输出由负载电压 2L+ 提供。

数字量输出与 S7-400 的总线和计数器输入隔离。

数字量输出为源型输出，可承受 0.5 A 的负载电流。它们均具有过载和短路保护功能。 

说明

可不进行外部接线而直接连接继电器和断流器

数字量输出的时间响应取决于参数分配。

2L+/2M 负载电压

要保障数字量输出 1Q0 和 1Q1 或 2Q0 和 2Q1 的电源供应，必须将 24 V 负载电压连接至模

块端子 2L+ 和 2M。 
集成二极管可保护模块免受负载电压反极性的影响。

2L+/2M 负载电压不受 FM 450-1 监视。

组态 FM 450-1 (S7-300, S7-400)

组态 FM 450-1 (S7-300, S7-400)

指定通道 (S7-300, S7-400)

复制通道

可以将一个通道的参数复制到另一个通道。 
1. 选择要复制其参数的通道（源通道）。

2. 选择要将参数复制到其中的通道（目标通道）。

3. 按下“复制”(Copy) 按钮。

计数、测量和定位输入
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通道 n 工作模式 (S7-300, S7-400)

选择工作模式 (S7-300, S7-400)

说明

通过指定工作模式来定义计数器模块的功能。

工作模式 说明

连续计数 (页 224)
（使用或不使用门）

FM 450‑1 从当前计数器值开始连续计数。

单次计数 (页 225)
（使用硬件门或软件门）

门打开时，FM 450‑1 从装载值开始，一直计数到计数限值。

循环计数 (页 226)
（使用硬件门或软件门）

门打开时，FM 450‑1 从装载值开始，在计数限值之间计数。

默认设置为“连续计数”工作模式。

选择门功能 (S7-300, S7-400)

说明

在所选工作模式下通过指定门控制来定义计数过程。

• 不使用门

所有门均打开。

• 软件门 (页 244)
通过输入参数/控制位 SW_GATE 打开和关闭软件门。

• 硬件门 (页 245)（电平控制或沿控制）

通过数字量输入端的相应信号打开和关闭硬件门。

默认设置为“不使用门”。

计数、测量和定位输入
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选择计数范围 (S7-300, S7-400)

说明  
模块上有一个 32 位宽的计数寄存器。 根据计数范围，可以选择模块仅在正数范围内计数还

是将第 32 位解译为符号位以便表示负数。 
选择所需计数范围。

更多信息，请参见“计数范围和计数限值 (页 221)”。

超出上限、下限和过零点

超出上限或下限时，将针对这两个计数限值在 CNT_CTRL 指令的 DB 中置位相关位。

在“-31 到 +31 位”计数范围内出现过零点时，也会在 DB 中置位某一位。  
根据计数方向的不同，在“0 到 +32 位”计数范围内出现过零点时还会显示超出上限或下限。 

事件 DB 中的状态位

超出上限 置位 STS_OFLW。

超出下限 置位 STS_UFLW。

过零点 置位 STS_ZERO。

启动硬件中断

还可以通过硬件中断来发送超出上限、下限和过零点事件的信号。

通道 n 编码器 (S7-300, S7-400)

选择编码器信号类型 (S7-300, S7-400)

选择信号类型  
1. 选择所用编码器的信号类型。

按照选择结果和工作模式，将禁用该特定编码器无法使用的所有选项。 被禁用的选项通过在
相应选择窗口中显示灰色字体来标识。

2. 选择要与所选编码器一起使用的选项。

计数、测量和定位输入
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可以选择以下其中一种编码器信号类型：

• 编码器： 5 V 增量 (页 353)（5 V 差分信号）

• 编码器： 24 V 差分信号 (页 353)（24 V 跟踪 A+B 相移）

• 编码器： 24 V 脉冲和方向 (页 354)
• 编码器： 24 V 启动器 (页 355)

编码器： 5 V 差分信号 (S7-300, S7-400)

5 V 增量编码器

选择信号类型“5V 差分信号”可使用具有差分信号 A、/A，B、/B 和 N、/N 的 5 V 差分编码

器。 
下列选项可用于此编码器：

参数 选项 含义

信号评估 (页 251) 单重 只评估信号 A 的一种沿。

双重 评估信号 A 的两种沿。

四重 评估信号 A 和信号 B 的两种沿。 
计数方向 (页 248) 正常 根据过程调整计数方向

反向 根据过程调整计数方向

大计数频率 – 该编码器的 大计数频率为 500 kHz。
编码器输入 – 不相关

监视 (页 248) A+B+N 监视所有信号对是否存在短路和断线。

A+B 监视信号对 A 和 B。
A 只监视信号对 A。
无 不监视任何信号对。

编码器： 24 V 增量 (S7-300, S7-400)

24 V 增量编码器

选择信号类型“24 V 跟踪 A+B 相移”可使用具有信号 A*、B* 和 N* 的 24 V 增量编码器。

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 353



下列选项可用于此编码器：

参数 选项 含义

信号评估 (页 251) 单重 只评估信号 A 的一种沿。

双重 评估信号 A 的两种沿。

四重 评估信号 A 和信号 B 的两种沿。

计数方向 (页 249) 正常 根据过程调整计数方向

反向 根据过程调整计数方向

大计数频率 
(页 356)

200 kHz 输入处将激活延迟为 1 μs 的滤波器。

20 kHz 输入处将激活延迟为 15 μs 的滤波器。

编码器输入 
(页 355)

漏型输出 编码器切换为 0 V（接地）。

源型输出/推挽 编码器切换为 24 V。
监视 – 不相关

编码器： 24 V 脉冲和方向 (S7-300, S7-400)

24 V 脉冲发生器

选择信号类型“24 V 脉冲和方向”可使用带计数信号 A* 和方向信号 B* 的 24 V 脉冲发生器。

下列选项可用于此编码器： 

参数 选项 含义

信号评估 – 不相关

计数方向 – 不相关

大计数频率 
(页 356)

200 kHz 输入处将激活延迟为 1 μs 的滤波器。

20 kHz 输入处将激活延迟为 15 μs 的滤波器。

 
编码器输入 
(页 355)

漏型输出 编码器切换为 0 V（接地）。

源型输出/推挽 编码器切换为 24 V。
监视 – 不相关

计数、测量和定位输入
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编码器： 24 V 启动器 (S7-300, S7-400)

24 V 启动器

选择信号类型“24 V 启动器”可使用带计数信号 A* 的 24 V 脉冲发生器。

下列选项可用于此编码器：

参数 选项 含义

信号评估 – 不相关

计数方向 – 不相关

大计数频率 
(页 356)

200 kHz 输入处将激活延迟为 1 μs 的滤波器。

20 kHz 输入处将激活延迟为 15 μs 的滤波器。

编码器输入 
(页 355)

漏型输出 编码器切换为 0 V（接地）。

源型输出/推挽 编码器切换为 24 V。
监视 – 不相关

编码器输入参数分配 (S7-300, S7-400)

编码器输入参数分配

计数方向通过编码器输出参数分配指定。 该表显示了基于参数分配的计数方向的更改。

参数分配 端子 B* 计数方向

漏型输出 未接线 向下

接地短路 向上

源型输出/推挽 未接线 向上

24 V 已连接 向下

选择编码器时设置“24 V 脉冲和方向”参数。

无法通过反转 B* 信号来翻转这些计数信号的方向。

说明

添加所有信号后，如果计数信号发生振荡，此类型的评估可能导致沿处的计数值“逐渐偏

移”。

计数、测量和定位输入
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24 V 计数器输入的输入滤波器 (S7-300, S7-400)

24 V 计数器输入的输入滤波器 
为了抑制干扰，可为 24 V 计数器输入 A*、B* 和 N* 以及数字量输入组态具有统一滤波时间

的输入滤波器。 可用的输入滤波器： 

特性 输入滤波器 1
（默认设置）

输入滤波器 2

典型输入延迟 1 μs 15 μs
大计数频率 200 kHz 20 kHz

计数信号的 小脉冲宽度 2.5 μs 25 μs

通道 n 输入 (S7-300, S7-400)

选择门信号 (S7-300, S7-400)

控制硬件门

下列选项可用于硬件门控制： 
• 电平控制的硬件门（使用输入 1I0 或 2I0 处的电平）

• 电平控制的硬件门（使用输入 1I0 或 2I0 处的沿打开并使用输入 1I1 或 2I1 处的沿关闭）

有关此主题的更多信息，请参见“硬件门 (页 245)”。

选择 小脉冲宽度 (S7-300, S7-400)

小脉冲宽度 
为了防止出现故障，可以为 24 V 输入 A*、B* 和 N* 以及数字量输入组态具有统一滤波时间

的输入滤波器（RC 元件）。 
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可使用采用以下数据的两个输入滤波器：

特性 输入滤波器 1
（默认设置）

输入滤波器 2

典型输入延迟 1 μs 15 μs
大计数频率 200 kHz 20 kHz

计数信号的 小脉冲宽度 2.5 μs 25 μs

设置计数器 (S7-300, S7-400)

设置计数器 (S7-300, S7-400)

概述

如果要从某特定值（装载值）开始计数，则必须参数化要用来将该计数器设置为装载值的信

号。 可如下设置计数器：  
• 通过 CNT_CTRL 指令的 L_DIRECT 输入参数

• 通过外部信号，使用 1I2 (2I2) 输入或结合使用该输入与编码器零标记

装载值

可以为计数范围设置计数范围限值内的任何数值。  
根据所选的计数范围解译装载值。 例如，如果指定 FFFF FFFF H 作为装载值，则在“0 到 +32 
位”的计数范围内将该值解译为 4,294,967,295，在“-31 到 +31 位”的计数范围内将其解译

为 -1。
在指令 CNT_CTRL 的 DB 中输入装载值。 
可为装载值使用以下取值范围：

装载值的取值范围  
下限 大计数下限

上限 大计数上限
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通过外部信号设置计数器

您可以选择通过两个不同的外部信号来将计数器设置为装载值：  
• 仅输入 1I2 (2I2) (页 358)
• 输入 1I2 (2I2) 和零标记 (页 360)（编码器）

如果您要使计数器在过程中特定点的特定计数器状态下同步，则可以使用编码器的零标记。 
这样可以提高计数过程的精度。

独立于计数模式设置计数器。

通过外部信号设置计数器后，将置位 DB 中的位 STS_SYNC。

说明

使用零标记的计数器同步仅在门打开时才适用。

如果在通过外部信号设置计数器时仅启用了一个计数方向，则必须注意，当门关闭时，当前

的计数方向将保存（已冻结）。 这将启用计数器与启用计数的同步

通过输入 1I2 (2I2) 设置计数器 (S7-300, S7-400)

通过输入 1I2 (2I2) 设置计数器

通过 1I2 (2I2) (DI set) 处的上升沿可使用装载值来装载计数器。  
可使用 CNT_CTRL 指令 DB 中的变量 ENSET_UP 和 ENSET_DN 并通过分配参数来定义 
FM 450‑1 对 1I2 (2I2) 处上升沿表现出的特性。   

参数 FM 450‑1 的特性

ENSET_UP 设置 仅在向上计数时设置计数器。

ENSET_DN 设置 仅在向下计数时设置计数器。

ENSET_UP 和 
ENSET_DN 设置

在向上计数和向下计数时均设置计数器。

参数化“计数器的单

次设置”

仅在输入 1I2 (2I2) 处出现第一个上升沿时设置计数器。

如果要再次设置计数器，必须先再次置位 ENSET_UP 或 ENSET_DN。 
然后在输入 1I2 (2I2) 处出现下一个上升沿时再次设置计数器。

参数化“计数器的多

次设置”

只要置位了 ENSET_UP 和/或 ENSET_DN，输入 1I2 (2I2) 处每次出现

上升沿时都会设置计数器。
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说明

必须置位 ENSET_UP 或/和 ENSET_DN 这两个变量中的其中一个，以便通过输入 1I2 (2I2) 设
置相关计数器。

通过输入 1I2 (2I2) 设置一次

下图显示了通过输入 1I2 设置一次计数器 1。 通过输入 2I2 设置计数器 2 时采用相同的步骤。 
在所示示例中，仅置位了 ENSET_UP，即在向上计数时设置计数器。

只要同时置位了 ENSET_UP，便会通过输入 1I2 处的第一个上升沿设置计数器 1。 如果要再

次设置计数器，则必须先复位 ENSET_UP，然后再次将其置位。 这样，输入 1I2 处的下一个

上升沿将导致设置计数器。

通过输入 1I2 (2I2) 重复设置

下图显示了通过输入 1I2 重复设置计数器 1。通过输入 2I2 设置计数器 2 时采用相同的步骤。 
在所示示例中，仅置位了 ENSET_UP，即在向上计数时设置计数器。

只要同时置位了 ENSET_UP，便会通过输入 1I2 处的每个上升沿设置计数器 1。 如果复位 
ENSET_UP，则计数器不会通过输入 1I2 处的上升沿进行设置。 只有再次置位 ENSET_UP 后，

输入 1I2 处的下一个上升沿才会设置计数器。
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通过输入 1I2 (2I2) 和零标记设置计数器 (S7-300, S7-400)

通过输入 1I2 (2I2) 和零标记设置计数器

如果分配参数时使计数器通过编码器零标记设置（“评估零标记以进行设置”），则在零标

记的上升沿处将计数器设置为装载值。  
仅当出现零标记的上升沿时另外设置了 1I2 (2I2) 输入，才会设置计数器。

可使用 CNT_CTRL 指令 DB 中的变量 ENSET_UP 和 ENSET_DN 并通过分配参数来定义出现零

标记的上升沿时 FM 450‑1 的特性。

输入参数 FM 450‑1 的特性

ENSET_UP 设置 仅在向上计数时设置计数器。

ENSET_DN 设置 仅在向下计数时设置计数器。

ENSET_UP 和 
ENSET_DN 设置

在向上计数和向下计数时均设置计数器。

参数化“计数器的单次

设置”

仅在出现第一个零标记的上升沿时设置计数器。

如果要再次设置计数器，则必须先再次置位 ENSET_UP 或 
ENSET_DN（沿评估）。 然后，通过零标记的下一个上升沿再次设

置计数器。

参数化“计数器的多次

设置” 
只要置位了 ENSET_UP 和/或 ENSET_DN，每次出现零标记的上升

沿时都会设置计数器。
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说明

必须设置 ENSET_UP 和/或 ENSET_DN 这两个变量中的其中一个以及输入 1I2 (2I2)，以便通

过零标记设置计数器。

通过输入 1I2 (2I2) 和零标记设置一次

下图显示了通过零标记设置一次计数器 1。 通过输入 2I2 设置计数器 2 时采用相同的步骤。 
在所示示例中，仅置位了 ENSET_UP，即在向上计数时设置计数器。

将在出现零标记的第一个上升沿时设置计数器 1（假设也设置了 ENSET_UP 和输入 1I2）。

如果要再次设置计数器 1，则必须先复位 ENSET_UP，然后再次将其置位。 如果未设置输入 
1I2，则在设置该输入后出现第一个零标记时设置计数器。  如果设置了输入 1I2，则通过下

一个零标记执行设置。

通过输入 1I2 (2I2) 和零标记重复设置

下图显示了通过零标记重复设置计数器 1。 通过输入 2I2 设置计数器 2 时采用相同的步骤。 
在所示示例中，仅置位了 ENSET_UP，即在向上计数时设置计数器。

将在每次出现零标记的上升沿时设置计数器（假设设置了 ENSET_UP 和输入 1I2）。
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通道 n 输出 (S7-300, S7-400)

指定脉冲宽度 (S7-300, S7-400)

脉冲宽度  
可以设置脉冲宽度以适应过程中使用的执行器（接触器、执行器等）。 脉冲宽度用于指示

当达到比较值时输出 Q0 和 Q1 处于激活状态的持续时间。

脉冲宽度指定了要为其设置输出的 小周期。 仅在预选了相应的输出特性时该设置才有效。 
如果输出在介于比较值和上限超出值或下限超出值之间的值时激活，则脉冲宽度设置无效。

脉冲宽度从置位输出后开始。 脉冲宽度的误差小于 1 ms。
可以为脉冲宽度设置一个介于 0 和 500 ms 之间的值。 该值可同时应用于两个输出。  
如果脉冲宽度 = 0 ms，则在达到比较值时置位输出，而在下一个计数脉冲处复位输出。

默认情况下，脉冲宽度设置为值 0。  

说明

如果指定脉冲宽度为 0 ms，则只要计数器值等于比较值，输出便保持激活状态（请参见下

图的上半部分）。

如果计数脉冲之间的时间间隔小于数字量输出切换时间（ 大 300 µs），则输出处可能丢

失控制脉冲（请参见下图的下半部分）。 
因此，应确保计数脉冲之间的间隔大于数字量输出的切换时间。
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指定输出特性 (S7-300, S7-400)

比较值和输出 (S7-300, S7-400)

说明   
可在 FM 450‑1 中为各计数器存储两个比较值（比较值 1 和 2）；它们将被分配到两个相关

的数字量输出（比较值 1： 1Q0 或 2Q0，比较值 2： 1Q1 或 2Q1）。 比较值将与当前计数

器值进行比较。 计数器值达到比较值时，可设置相关输出。

比较值 1 和 2 
在 CNT_CTRL 指令的 DB 中输入两个比较值（CMP_V1、CMP_V2），然后通过置位 
T_CMP_V1 或 T_CMP_V2 位将这两个值传送到 FM 450‑1 中。 这不会影响计数。

比较值必须位于所选计数范围的限值内。 根据所选的计数范围解译比较值。 例如，如果指定 
FFFF FFFF H 作为比较值，则在“0 到 +32 位”的计数范围内将该值解译为 4,294,967,295，在

“-31 到 +31 位”的计数范围内将其解译为 -1。  
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比较值的有效取值范围如下：

比较值的取值范围  
下限 大计数下限

上限 大计数上限

启用输出

在可以控制输出之前，必须先通过置位 DB 中的相关位将它们启用。 如果复位了这些位中的

某个位，则关联的输出将立即关闭，即使您已为它们参数化了脉冲宽度。  
必须置位以下位才能启用输出：

输出 ... 通过启用位来启用

Q0 CTRL_DQ0
Q1 CTRL_DQ1

计数模式下的输出特性 (S7-300, S7-400)

指定输出特性  (S7-300, S7-400)

输出 Q0 和 Q1 的特性

为涉及的输出选择所需特性。 激活相应的选项按钮：

• 不比较 (页 365)
• 计数器值 >= 比较值时启用 (页 365)
• 计数器值 <= 比较值时启用 (页 365)
• 达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活 (页 366)
• 达到向下计数脉冲宽度的比较值时激活 (页 366)
• 达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激活 (页 366)

说明

要激活这些设置，使用计数器数据在 DB 中输入比较值 1 和 2 的值，然后通过 CNT_CTRL 指
令将这些值传送到模块中；为了启用输出，还必须置位 DB 中的 CTRL_DQ0 和 CTRL_DQ1 位。 
另请参见“比较值和输出 (页 363)”。
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不比较 (S7-300, S7-400)

不比较  
输出保持禁用状态并且不受比较值、过零点、超出上限或超出下限的影响。 输出 Qx 只能用

作数字量输出。

计数器值 >= 比较值时启用 (S7-300, S7-400)

计数器值 >= 比较值时启用  
如果计数器值处于比较值和上限超出值之间的范围内，该输出将置位为 1。 
如果将计数器值设置为比较值和上限超出值之间的某个值，则会将输出置位为 1。
下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出。

请注意输出特性的基本条件 (页 367)。

计数器值 <= 比较值时启用  (S7-300, S7-400)

计数器值 <= 比较值时启用  
如果计数器值处于比较值和下限超出值之间的范围内，该输出将置位为 1。
如果将计数器值设置为比较值和下限超出值之间的某个值，则将激活输出保持为 1。
下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出。

请注意输出特性的基本条件 (页 367)。
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达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激活 (S7-300, S7-400)

达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激活  
当计数器达到比较值且不考虑计数方向时，将在该脉冲宽度内置位该输出为 1。
下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出（t = 脉冲宽度）。

达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活 (S7-300, S7-400)

达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活  
如果计数器在向上计数时达到比较值，则将在该脉冲宽度内置位该输出为 1。
下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出（t = 脉冲宽度）。

请注意输出特性的基本条件 (页 367)。

达到向下计数脉冲宽度的比较值时激活 (S7-300, S7-400)

达到向下计数脉冲宽度的比较值时激活  
当计数器在向下计数时达到比较值后，会在该脉冲宽度内将该输出置位为 1。
下图中的阴影部分表示在此范围内置位输出（t = 脉冲宽度）。

请注意输出特性的基本条件 (页 367)。
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数字量输出特性的基本条件 (S7-300, S7-400)

数字量输出特性的边界条件

组态数字量输出的特性时，必须遵守以下基本条件：  

如果... 则...
... ...要将输出组态为“计数器值 >= 比较值时启

用或计数器值 <= 比较值时启用”，

... ...必须确保这些事件之间的时间大于输出的 小切换时间

（切换时间： 300 µs）；否则，输出处的控制脉冲将丢失。

如果计数器值再次达到相关的比较值而输出仍然处于激活状

态，则不会触发新脉冲。 仅当输出不再处于激活状态时，才

可触发其它脉冲。

... 要将输出组态为“达到向上计数脉冲宽度的比

较值时激活”，

... ...不得在“达到与向下计数相对应的比较值”时启用硬件

中断。

... 要将输出组态为“达到向下计数脉冲宽度的比

较值时激活”，

... ...不得在“达到与向上计数相对应的比较值”时启用硬件

中断。

通道 n 启用硬件中断 (S7-300, S7-400)

启用硬件中断触发器 (S7-300, S7-400)

简介 
可以为 FM 450‑1 计数器设置用于触发硬件中断的相应事件。

什么是硬件中断？  
如果要实现独立于 CPU 周期对特定事件作出响应，则每个 FM 450‑1 计数器都可以触发硬件

中断。 CPU 将在接收到中断时中断循环程序并执行硬件中断 OB。

启用硬件中断 
启用硬件中断分两步：

1. 配置硬件时，您可以在基本参数中为模块启用中断并选择该模块是否触发诊断和/或硬件中
断。 

2. 然后，在“启用硬件中断”(Enable hardware interrupts) 下选择相关事件 (页 368)。
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过程中断 OB，OB 4x
如果发生硬件中断，用户程序将中断，数据会从模块传送到 OB 4x 的启动信息 (页 369)中，

并会调用 OB 4x。 过程中断通过退出 OB 4x 确认。 
如果未对 OB 4x 编程，CPU 将转为 STOP 模式。 如果随后切换回 RUN，则将删除硬件中断

要求。

丢失硬件中断

如果发生启动硬件中断的事件，而上一个相同的事件尚未确认，则不会启动其它硬件中断，

硬件中断将丢失。 这可能会导致“硬件中断丢失”诊断发生中断，具体取决于参数化。

默认设置

默认设置下不启用硬件中断。

可触发硬件中断的事件 (S7-300, S7-400)

哪些事件可触发硬件中断？ 
下列事件可以在 FM 450‑1 操作过程中触发硬件中断（两个计数器相互独立）：

• 打开门（在使用硬件或软件门的工作模式下）

• 关闭门（在使用硬件或软件门的工作模式下）

• 超出上限

• 超出下限

• 过零点

• 在向上计数时达到比较值 1 或 2
• 在向下计数时达到比较值 1 或 2
• 设置计数器 (DI set)
选中相关事件的复选框。

可以选择任意数量的触发硬件中断的事件。 达到比较值后，请遵守适用于硬件中断的输出

特性的基本条件 (页 367)。
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OB 4x 启动信息 (S7-300, S7-400)

OB 4x 启动信息

OB 4x 启动信息对临时变量 OB4x_POINT_ADDR 进行了说明。 
OB4x_POINT_ADDR 变量（字节 8 到 11）包含 4 个字节。 有关触发硬件中断的事件的信息

将输入到这 4 个字节中。 
下表显示了可设置的、相互对应的中断与位。所有未列出的位均不相关并且值为零。

字节 位 含义： 在以下情况下中断...
计数器 1

8 0 打开门

1 关闭门

2 超出上限

3 超出下限

4 向上达到比较值 1
5 向下达到比较值 1
6 向上达到比较值 2
7 向下达到比较值 2

9 0 过零点

5 设置计数器 (DI set)（同步）

计数器 2
10 0 打开门

1 关闭门

2 超出上限

3 超出下限

4 在向前方向上达到比较值 1
5 在向后方向上达到比较值 1
6 在向前方向上达到比较值 2
7 在向后方向上达到比较值 2

11 0 过零点

5 设置计数器 (DI set)（同步）
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在用户程序中使用 FM 450-1 (S7-300, S7-400)

将 FM 450-1 集成到用户程序中

一些指令可用于将 FM 450-1 集成到用户程序中。 从而使您可以轻松地使用所需功能。

可以在 CPU 用户程序中调用指令 CNT_CTRL。 该指令可确保在 CPU 和 FM 450-1 之间进行

通信。 
与模块的通道相关联的所有数据都位于指令 CNT_CTRL 的 DB（计数器 DB）中。 使用命令“程

序块 > 添加新块”(Program blocks > Add new block) 可将 CNT_CHANTYPE1 类型数据块添加

到项目。

指令 DIAG_INF 也可用于 FM 450-1。 该操作可将诊断信息传送到计数器 DB。 

FM 450-1： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

当前模块信息 (S7-300, S7-400)

默认诊断 (S7-300, S7-400)

FM 450-1 诊断 LED 故障显示 (S7-300, S7-400)

在何处显示故障？

两个红色诊断 LED 所指示的故障：

• INTF 诊断 LED 显示模块中的内部故障。

• EXTF 诊断 LED 显示电缆连接中的外部故障。
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显示哪些故障？

下表介绍了诊断 LED 显示的错误类型。

故障类型/LED 故障原因 校正

内部故障

诊断 LEDINTF
EPROM 测试中的错误 更换模块

RAM 测试错误 更换模块

看门狗出错 更换模块

丢失硬件中断 通过处理过程中断进行确

认。

外部故障

诊断 LEDEXTF
未连接 1L+/1M 辅助电压或 DC24V 编码

器电源短路

校正连接

DC5.2V 编码器电源短路或过载 校正连接

5V 编码器信号出现故障（断线、短

路、电缆丢失）

校正连接

诊断中断的启动

如果在参数分配期间在基本参数中启用了诊断中断，那么除 EPROM 测试错误外，所有错误

都可以触发诊断中断。 诊断数据记录 DS0 和 DS1 (页 372) 中将显示什么错误导致 LED 亮起。

通道特定的诊断 (S7-300, S7-400)

触发诊断中断 (S7-300, S7-400)

诊断中断的定义

通过对中断 CPU 上循环程序执行并触发诊断中断 OB 82 的调用的诊断中断进行编程，可以

确定对用户程序中内部或外部错误的响应。  

可触发诊断中断的事件

下列事件可触发诊断中断： 
• 外部辅助 1L+/1M 电压出现故障。

• 5.2 V DC 编码器电源短路或过载

• 无模块组态
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• 模块参数错误

• 时间监视（看门狗）被触发

• RAM 故障

• 硬件中断丢失

• 信号 A 错误（断线、短路、电缆丢失）

• 信号 B 错误（断线、短路、电缆丢失）

• 信号 N 错误（断线、短路、电缆丢失）

启用诊断中断

配置硬件时，您可以在基本参数中为模块启用中断并选择该模块是否触发诊断和/或硬件中断。

对诊断中断的响应

发生可触发诊断中断的事件时：

• 诊断信息存储在模块的诊断数据记录 DS0 和 DS1 (页 372) 中。

• 组错误 LED 将亮起。

当错误消除后，组错误 LED 将变暗。

• 调用诊断中断 OB 82。
• 诊断数据记录 DS0 将被输入到诊断中断 OB 的启动信息中。

• 如果对 OB 82 进行了编程，计数将保持不变。 如果尚未对 OB 82 编程，CPU 将转为 STOP 
模式。

默认设置

默认设置中不启用诊断中断。

诊断数据记录 DS0 和 DS1 (S7-300, S7-400)

诊断数据记录 DS0 和 DS1
如果一条信息指出某个事件触发了诊断中断，则将该信息写入诊断数据记录 DS0 和 DS1 中。 
诊断数据记录 DS0 包含四个字节。 DS1 包含 16 个字节；前四个字节与 DS0 完全相同。
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从模块中读取数据记录

调用诊断 OB 时，诊断数据记录 DS0 (页 373) 将自动传送到启动信息中。 这四个字节将被

写入到 OB 82 的本地数据（字节 8 到 11）中。

可以通过指令 DIAG_INF 从模块中读取诊断数据记录 DS1 (页 374)（同样还可读取 DS0 的内

容）。 但是，这仅在 DS0 报告通道错误时有用。

诊断数据记录 DS0 的分配 (S7-300, S7-400)

启动信息中诊断数据记录 DS0 的分配

下表显示了启动信息中诊断数据记录 DS0 的分配。 所有未列出的位均可忽略且为零值。

字节 位 含义 注释 事件编号

0 0 模块处于错误状态 在所有诊断事件中设置 8:x:00
1 内部错误 在所有内部错误事件中设置：

• RAM 测试错误

• 时间监视（看门狗）被触发

• 丢失硬件中断

8:x:01

2 外部错误 在所有外部错误事件中设置：

• 未连接辅助电压 1L+/1M，或 5.2 VDC 编码器

电源短路。

• 5.2 V DC 编码器电源短路或过载

• 5 V 信号故障

• 参数错误

8:x:02

3 通道错误 始终为内部和外部故障分配 1。 8:x:03
4 外部辅助电压故障 检查电压 8:x:04
7 参数错误 有关故障的详细信息，请参见数据错误 (页 374) 8:x:07

1 0...3 类型类别 始终分配值 8  
4 通道信息 始终分配值 1  

2 3 时间监视（看门狗）被触发 模块有故障或干扰较强 8:x:33
3 3 RAM 故障 模块有故障或干扰较强 8:x:43

6 硬件中断丢失 检查组态。 检测到硬件中断且无法报告，因为 
CPU 尚未确认同一事件。

8:x:46
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诊断数据记录 DS1 的分配 (S7-300, S7-400)

诊断数据记录 DS1 的分配

诊断数据记录 DS1 包含 12 个字节。 前 4 个字节与诊断数据记录 DS0 相同。 下表显示了其

余字节的分配。所有未列出的位均不相关并且值为零。 指令 DIAG_INF 将此数据记录写入指

令 CNT_CTRL 的 DB 中，起始位置是 DW54。

字节 位 含义 注释 事件编号

4 0...6 通道类型 始终分配值 76H  
7 其它通道类型 始终分配值 0  

5 0...7 诊断数据长度 始终分配 CH  
6 0...7 通道数 始终分配 2  
7 0…1 通道错误矢量 位 0= 1： 通道 1 上的故障

位 1= 1： 通道 2 上的故障

 

8 0 通道 1 信号 A 故障   8:x:B0
1 通道 1 信号 B 故障   8:x:B1
2 通道 1 信号 N 故障   8:x:B2
4 通道 1 的 5.2 V 编码器电源故障   8:x:B4
5...7 保留    

9   保留    
10 0 通道 2 信号 A 故障   8:x:B0

1 通道 2 信号 B 故障   8:x:B1
2 通道 2 信号 N 故障   8:x:B2
4 通道 2 的 5.2 V 编码器电源故障   8:x:B4
5...7 保留    

11   保留    

数据错误 (S7-300, S7-400)

数据错误事件

FM 450‑1 检查所有传送到模块的新参数。 该模块将报告此检查中返回的所有错误。
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在哪里显示数据错误？

指令 CNT_CTRL 在 CNT_CTRL 的 DB 中输入数据错误和错误编号。 可以使用 DA_ERR_W 变量

访问用户程序中的此类数据字。

可能的数据错误  
下表列出了数据错误及其错误编号和含义。

编号 含义

0 无错误

201 接收器选择值错误

202 信号对的诊断值无效

203 信号评估的值错误

204 24 V 计数信号输入滤波器值错误

205 数字量输入滤波器处的值无效

206 禁止反向

207 1Q0 (2Q0) 特性组态错误

208 1Q1 (2Q1) 特性组态错误

209 脉冲宽度超出限值

211 选择的工作模式错误

212 未定义门或定义了两个门

215 在硬件中断“达到与向上或向下计数相对应的比较值”的参数分配中，组态输出特

性“达到向上或向下计数脉冲宽度的比较值时激活”时，选择了不同的计数方向。 
设置的方向必须匹配。

216 仅在使用门控制的模式下才可能发生门控制中断。

217 “达到比较值”时的中断对输出特性“计数器值 >= 比较值时启用”或“计数器值 <= 
比较值时启用”无效。

如何确认数据错误？

根据规范校正参数值。 将校正后的参数设置再次传送到 FM 450‑1。 这时将重新检查参数并

删除 DB 中的数据错误。
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操作员错误 (S7-300, S7-400)

操作员错误事件

操作员错误是由于未正确输入控制信号导致模块错误运行而引起的。 

指示操作员错误的对象

指令 CNT_CTRL 将操作员错误编号输入到 DB 中。 输出参数 OT_ERR 置位时，指令 CNT_CTRL 
会指示发生操作员错误。 可以使用 OT_ERR_B 变量访问程序中的此类数据字。

可能的操作员错误  
下表列出了操作员错误及其错误编号和含义。

编号 含义

0 无错误

1 无法使用软件门启动工作模式

2 无法取消工作模式

4 仅当 CPU 处于 STOP 模式时允许

如何确认操作员错误

可以通过指令 CNT_CTRL 的输入参数 OT_ERR_A 确认错误。

1.2.1.5 使用 ET 200S 1Count24V (S7-300, S7-400)

1Count24V 端子分配 (S7-300, S7-400)

接线规则 
必须屏蔽电缆（端子 1 和 5 以及端子 2 和 8）。 两个末端均必须支持屏蔽。 为此，请使用

屏蔽支持（请参见《ET 200S 分布式 I/O 系统》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/1144348)操作说明的附录）。
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1Count24V 的端子分配

下表显示了 1Count24V 的端子分配。

视图 端子分配 注释

  B： 方向输入或轨迹 B
A： 脉冲输入或轨迹 A
24V DC： 传感器电源

M： 机壳接地

DI： 数字量输入

DO1： 数字量输出

脉冲发生器连接

下表显示了端子模块与脉冲发生器的连接以及可能的计数方向。

编码器类型 连接 计数方向

不带方向指示器的脉冲发生

器

端子 5 (A) 处的 24 V 计数脉冲 向上

带有方向指示器的脉冲发生

器

端子 5 (A) 处的 24 V 计数脉冲和端子 
1 (B) 处的 24 V 方向

向上、向下

带有 2 条轨迹（反相 90o）

的脉冲发生器

轨迹 A 端子 5 (A) 和轨迹 B 端子 1 (B) 向上、向下
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组态参数并将参数分配给 1Count24V (S7-300, S7-400)

运行 (S7-300, S7-400)

选择工作模式 (S7-300, S7-400)

工作模式

可通过设置工作模式来定义 1Count24V 功能。

工作模式 说明

计数 (页 378) 预选计数模式

测量 (页 404) 预选测量模式

位置反馈 (页 423) 在该模式下，1Count24V 从装载值开始连续计数：

• 如果向上计数时 1Count24V 在达到计数上限后又接收到一个计数脉

冲，则它将跳转到计数下限并从此位置开始继续计数，不会丢失脉

冲。

• 如果向下计数时 1Count24V 在达到计数下限后又接收到一个计数脉

冲，则它将跳转到计数上限并从此位置开始继续计数，不会丢失脉

冲。

快速模式 (页 435)
（从固件版本 V2.0 
起支持）

在该模式下，1Count24V 从初始值开始连续计数：

• 如果向上计数时 1Count24V 在达到可用 25 位表示的 大值（所有

计数器位都置位）后接收到其它脉冲，计数值将跳到“0”并从此时开

始恢复计数而不会丢失脉冲。

• 如果向下计数时 1Count24V 达到值“0”且随后接收到其它计数脉冲，

计数值将跳到可用 25 位表示的 大值（所有计数器位都置位）并

从此时开始恢复计数而不会丢失脉冲。

这种工作模式可用于在极短的等时周期下执行位置反馈。

计数参数 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

如果在参数分配中启用组诊断，则会执行通道特定的诊断。
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选择对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

设置对 CPU/主站 STOP 的响应

可以组态 1Count24V 对较高级别控制器故障的响应。 

参数 CPU/主站 STOP 时 1Count24V 的状态 分配新参数时将发生什么情况？

关闭 DO1 将取消当前模式。 关闭门并禁用数字量输出。 
复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

更改后的参数将被接受并生效。

继续工作模式 1) 当前模式将继续工作。 门和数字量输出的状态

不变。

门关闭。 将取消当前模式。 禁用数字量

输出。 更改后的参数将被接受并生效。

DO 1 替换某值 将取消当前模式。 门关闭并激活为数字量输出

设置的替换值。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

如果已为输出设置了“达到比较值时发出脉

冲”，则唯一可用的脉冲宽度替换值将为 1。

更改后的参数将被接受并生效。

DO 1 保持上一个值 将取消当前模式。 门关闭并保持数字量输出的

状态。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。 

更改后的参数将被接受并生效。

1) 如果在 CPU/主站从 STOP 转换为 RUN（启动）时该模式继续工作，CPU/主站不得清除输出。 
可能的解决方案： 在启动期间执行的用户程序部分中，置位 SW_GATE 控制位并将值传送到 1Count24V。

保持分配的状态 
1Count24V 会在什么情况下保持分配的状态不变？

CPU 或主站必须处于 RUN 模式，并且必须在控制接口 (页 398)处进行更改。
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自动分配新参数

新参数通过 CPU/DP 主站分配给 ET 200S 站：

• CPU/DP 主站通电后

• IM 151-1/IM 151-1 FO 通电后

• DP 传输失败后

• 将更改后的参数或 ET 200S 站的组态装载到 CPU/DP 主站后

• 插入 1Count24V 时
• 插入适当的电源模块或为其通电后
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信号评估 (S7-300, S7-400)

选择计数和方向评估 (S7-300, S7-400)

信号评估 A*、B*
通过 A*、B* 进行信号评估可以定向计数。 根据参数分配，可以使用不同的评估模式：

• 脉冲和方向 (页 381)
对于具有方向电平的 24 V 脉冲发生器，方向信号 (B*) 和计数信号 (A*) 之间的间隔必须

至少为 5 µs/50 µs（取决于输入滤波器的设置）。

下图显示了方向信号和计数信号之间的间隔。

• 旋转编码器 (页 251)
如果连接了 24 V 旋转编码器，且此编码器具有两个在计数和方向输入处成 90 度异相的

轨迹，则可以在所有计数模式下设置单重评估 (页 251)。 也可以设置多重 (页 251)或四

重评估 (页 252)。
可以在所有评估模式下在方向输入 B* 处反转计数方向 (页 382)。
可以将各种不同的传感器连接到编码器输入（源型输出/推挽或漏型输出）。

说明

如果已为“编码器输入”参数选择 1Count24V 的“漏型输出”设置，则必须使用 M 开
关传感器。

说明

计数频率 100 kHz 是 A* 和 B* 信号的 大频率。 因此，双重评估下计数脉冲的 大频率

为 200 kHz，四重评估下为 400 kHz。

“脉冲和方向”评估 (S7-300, S7-400)

脉冲和方向

在该类型的评估中，方向输入 B* 处的电平用作方向设置。
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如果已为“信号评估”参数选择了“脉冲和方向”，则未接线的输入对应于“向上”计数方

向。

下图显示了具有方向电平的 24 V 脉冲发生器的信号。

选择用于输入信号的滤波器 (S7-300, S7-400)

输入滤波器

可根据 小脉冲宽度或 大信号频率激活滤波器，以便对计数输入 A*、方向输入 B* 和数字

量输入 DI 处的信号进行滤波。

可为每个输入选择 小 2.5 µs 或 25 µs 的脉冲宽度。 

选择编码器输入 (S7-300, S7-400)

编码器输入

可以将各种不同的传感器连接到编码器输入（源型输出/推挽或漏型输出）。

说明

如果已为“编码器输入”参数选择“漏型输出”设置，则必须使用 M 开关传感器。

选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向

为了根据过程调整计数方向，可以选择：

• 正常计数方向：

• 反向计数方向
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计数模式下的输出特性 (S7-300, S7-400)

比较值和输出 (S7-300, S7-400)

简介

1Count24V 允许您存储两个比较值，这两个值将分配给数字量输出。 可以根据计数器状态

和比较值来激活输出。

数字量输出

1Count24V 有一个真实数字量输出和一个仅用作反馈接口中的状态位的虚拟数字量输出。

可以为两个输出分配参数（“功能 DO1”和“功能 DO2”参数）。

您可以在操作期间更改数字量输出的功能和特性。 新功能将立即生效。

同时控制输出和比较器

如果为输出选择了比较功能，则可以使用 SET_DO1 或 SET_DO2 继续控制输出。 这使您可

以在控制程序中模拟比较功能的作用：

• 使用 SET_DO1 或 SET_DO2 的上升沿置位输出。

但是，如果选择了“达到比较值时发出脉冲”功能，将只输出一个具有特定宽度的脉冲。

脉冲宽度 = 0 时，SET_DO1 和 SET_DO2 不起任何作用。

SET_DO1 控制位无法与输出特性“在比较值处切换”一起使用。

• SET_DO1 或 SET_DO2 的下降沿将复位输出。

请注意，如果比较结果发生变化，比较器仍处于激活状态并可以置位或复位输出。

说明

无法通过比较器复位 SET_DO1 或 SET_DO2 置位的输出。

装载比较值

将比较值传送到 1Count24V。 这不会影响计数。
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两个比较值的有效范围

主计数方向： 
无

主计数方向： 
向上

主计数方向： 
向下

计数下限

至

计数上限

–2147483648
至

计数上限 -1

1
至

 2147483647

更改数字量输出的功能和特性

可以在操作期间使用控制接口 (页 398)更改输出的功能和特性。 1Count24V 会清除输出并

按如下所述接受数值：

• 数字量输出 DO1 和 DO2 的功能： 如果更改该功能以满足比较条件，则直到下一个计数

脉冲才会置位输出。 但是，如果启用滞后 (页 388)，1Count24V 不会在输出处进行任何

更改。

• 滞后：  激活的滞后 (页 388)在发生更改后保持激活状态。 当下一次达到比较值时，将应

用新的滞后范围。

• 脉冲宽度：  新脉冲宽度 (页 391)将在出现下一个脉冲时生效。

选择输出特性 (S7-300, S7-400)

输出 DO1 和 DO2 的特性

在下拉列表中选择涉及的输出的特性：

• 输出 (页 385)
• 计数器值 ≥ 比较值时启用 (页 385)
• 计数器值 ≤ 比较值时启用 (页 385)
• 达到比较值时发出脉冲 (页 386)
• 在比较值处切换 (页 386)（仅 DO1）

设置或修改数字量输出 DO1 的功能和特性

在设置或修改 DO1 的特性时，必须考虑所有可分配的相互依赖性。 如果不这样做将会产生

参数分配错误或装载错误。
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约束条件：

如果为 DO1 分配“在比较值处切换”(Switch at comparison values)，则必须：

• 设置滞后 = 0，并且

• 还要将“DO2 功能”组态为“输出”。

输出 (S7-300, S7-400)

输出

可通过控制位 (页 398)SET_DO1 和 SET_DO2 打开和关闭输出。 
必须置位控制位 (页 398)CTRL_DO1 或 CTRL_DO2。
可通过反馈接口 (页 401)中的状态位 STS_DO1 和 STS_DO2 查询输出的状态。

状态位 (页 401)STS_CMP1 和 STS_CMP2 指示相关的输出是否已打开。 这些状态位在得到确

认前将保持各自的状态。 如果输出仍要切换，则将立即再次设置相应的位。 在未启用 DO1 
或 DO2 的情况下操作控制位 SET_DO1 或 SET_DO2 时，也会置位这些状态位。

等时模式

在等时模式下，输出 DO1 将在 To 时刻进行切换。 在 Ti 时发送表示虚拟输出 DO2 状态的信号。

计数器值 ≤ 比较值时启用或计数器值 ≥ 比较值时启用 (S7-300, S7-400)

计数器状态 ≤ 比较值和计数器状态 ≥ 比较值

如果满足比较条件，相应的比较器将打开输出。 输出状态 (页 401)由 STS_DO1 和 STS_DO2 
指示。

必须置位控制位 (页 398)CTRL_DO1 或 CTRL_DO2。
比较结果由状态位 (页 401)STS_CMP1 或 STS_CMP2 指示。 在比较条件不再满足之前，您不

能确认这些位，然后将其复位。

等时模式

在等时模式下，输出 DO1 将在满足比较条件后立即切换，因此与总线周期无关。 在 Ti 时刻

报告虚拟输出 DO2 的状态。
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达到比较值时发出脉冲 (S7-300, S7-400)

达到比较值时发出脉冲

如果计数器状态达到比较值，则比较器在指定的脉冲持续时间内打开相应的数字量输出。

必须置位控制位 (页 398)CTRL_DO1 或 CTRL_DO2。
状态位 (页 401)STS_DO1 和 STS_DO2 的状态始终与相应数字量输出的状态相同。

比较结果由状态位 (页 401)STS_CMP1 或 STS_CMP2 指示，并且只有在脉冲宽度过后才能通

过确认进行复位。

如果指定了主计数方向，则仅当达到该主计数方向上的比较值时比较器才切换。

如果未指定主计数方向，则当在任一方向上达到比较值时比较器都将切换。

如果数字量输出由控制位  (页 398)SET_DO1 或 SET_DO2 置位，将在脉冲宽度过后被复位。

等时模式

在等时模式下，输出 DO1 将在满足比较条件后立即切换，因此与总线周期无关。 在 Ti 时刻

报告虚拟输出 DO2 的状态。

在比较值处切换 (S7-300, S7-400)

在比较值处切换

在满足以下条件时，比较器切换输出。

• 必须使用装载功能 (页 398)CMP_VAL1 和 CMP_VAL2 装载两个比较值，并且

• 装载比较值后，必须通过 CRTL_DO1 启用输出 DO1 (页 398)。
下表说明了打开或关闭 DO1 的条件：

  打开 DO1 的条件 关闭 DO1 的条件

V2 < V1
（请参见下图）

V2 ≤ 计数器状态 ≤ V1 V2 > 计数器状态

或

计数器状态 > V1
V2 = V1 V2 = 计数器状态 = V1 V2 ≠ 计数器状态 ≠ V1
V2 > V1
（请参见下图）

V1 > 计数器状态

或

计数器状态 > V2

V1 ≤ 计数器状态 ≤ V2
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下图显示了取决于计数器值和比较值的输出 DO1 的状态：

• 计数开始时 V2 < V1

• 计数开始时 V2 > V1

比较结果由状态位 (页 401)STS_CMP1 指示。 您只能在不再满足比较条件时确认该位然后将

其复位。

此输出特性下没有滞后。

在这种输出特性下，无法通过控制位 (页 398)SET_DO1 控制 DO1 输出。

等时模式

在等时模式下，输出 DO1 将在满足比较条件后立即切换，因此与总线周期无关。

选择替换值 DO1 (S7-300, S7-400)

替换值 DO1
如果已在“对 CPU/主站 STOP 的响应”(Reaction to CPU/Master STOP) (页 379) 下选择参数

“DO1 替换某值”(DO1 substitute a value)，则可在此选择要在数字量输出 DO1 中输出的替换

值。
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激活 DO1 诊断 (S7-300, S7-400)

DO1 诊断

只能通过数字量输出 DO1 处长度大于 90 ms 的脉冲进行“DO1 诊断”（断线、短路）。

选中在输出 DO1 处执行诊断的复选框。

设置滞后 (S7-300, S7-400)

滞后

编码器可保持在一个特定位置，然后在该位置附近波动。 此状态将使计数器状态在一个特

定值附近波动。 例如，如果在该波动范围内存在比较值，则关联的输出将按照波动的节奏

打开和关闭。 1Count24V 具有可编程滞后功能，以防止由于小范围波动而产生这种开关切

换。 您可以指定一个介于 0 和 255 之间的范围（0 表示： 滞后关闭）。

滞后还与超出上限和超出下限一起使用。

计数器状态 ≤ 比较值和计数器状态 ≥ 比较值时的操作方法

下图中的示例说明了滞后的作用。 该图显示了滞后参数化为 0（= 关闭）与滞后参数化为 3 
时输出特性的不同。在本示例中，比较值为 5。
为计数器分配了以下设置： “主计数方向”=“向上”并且“在计数器状态 ≥ 比较值时启用”。

满足比较条件时，滞后将变为激活状态。 当滞后处于激活状态时，比较结果保持不变。

如果计数器值超出滞后范围，滞后将不再处于激活状态。 比较器根据其比较条件重新进行

切换。
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说明

如果当滞后处于激活状态时计数方向因比较值而改变，则输出将复位。

达到比较值并且脉冲宽度为 0 时的操作方法

下图中的示例说明了滞后的作用。 该图显示了当滞后为 0（关闭）与滞后为 3 时输出的不

同响应。在该示例中，比较值为 5。
为计数器分配了以下设置： “达到比较值时的脉冲”、“无主计数方向”并且“脉冲宽度为 
0”。
满足比较条件时，滞后将变为激活状态。 当滞后处于激活状态时，比较结果保持不变。 
如果计数器值超出滞后范围，滞后将不再处于激活状态。 比较器将删除比较结果。

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 389



达到比较值并且输出脉冲宽度时的操作方法

下图中的示例说明了滞后的作用。 该图显示了当滞后为 0（关闭）与滞后为 3 时输出的不

同响应。在该示例中，比较值为 5。
为计数器分配了以下设置： “达到比较值时发出脉冲”、“无主计数方向”和“脉冲宽度大

于 0”。
满足比较条件时，滞后变为激活状态并且将输出分配的宽度的脉冲。

如果计数器值超出滞后范围，滞后将不再处于激活状态。

启用滞后时，1Count24V 会存储计数方向。

如果以一个与存储的方向不同的方向超出滞后范围，则输出脉冲。
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指定脉冲宽度 (S7-300, S7-400)

脉冲宽度

当相应的数字量输出置位时，脉冲宽度开始。 脉冲宽度至少精确到 2 ms。
可以设置脉冲宽度以适合使用的执行器。 脉冲宽度指定要设置的输出的长度。 脉冲宽度可在 
0 ms 和 510 ms 之间预选（以 2 ms 为增量）。

如果脉冲持续时间 = 0，则直到比较条件不再满足时才设置输出。 请注意，计数脉冲时间必

须大于数字量输出的 短切换时间。

等时模式

在等时模式下，输出 DO1 将在满足比较条件后立即切换，因此与总线周期无关。 在 Ti 时刻

报告虚拟输出 DO2 的状态。

选择计数模式 (S7-300, S7-400)

说明

可通过设置计数模式定义 1Count24V 功能。

工作模式 说明

连续计数 (页 224)
（使用或不使用门）

1Count24V 从当前计数器值开始连续计数。

单次计数 (页 225)
（使用硬件门或软件门）

门打开时，1Count24V 从装载值开始，一直计数到计数限值。

循环计数 (页 226)
（使用硬件门或软件门）

门打开时，1Count24V 从装载值开始，在计数限值之间计数。

默认设置为“连续计数”工作模式。
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选择主计数方向 (S7-300, S7-400)

说明  
通过组态主计数方向 (页 227)（向上或向下），您可以借助于设置计数上限 (页 397)来缩小

大计数范围。 这样，参数化的计数范围将介于 0 和参数化的计数上限之间。 
只能在“单次计数”和“循环计数”模式下选择主计数方向。

可以选择以下特性：

• 无（无主计数方向）

• 向上

• 向下

选择门功能 (S7-300, S7-400)

说明 
组态硬件门和软件门时，可以指定内部门是否可以取消或中断计数。 
• 取消计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从头再次启动。

• 中断计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从上一个当前计数器值启动。

DI 功能 (S7-300, S7-400)

选择 DI 功能 (S7-300, S7-400)

说明

选择具有“DI 功能”的数字量输入功能：

• 输入

数字量输入可用作“正常”输入。

• 硬件门 (页 245)（电平控制）

硬件门通过数字量输入端的信号打开和关闭。

• 上升沿时锁存/重新触发 (页 393)
计数器值通过数字量输入端的上升沿保存（锁存）。 每次保存值时都将计数器设置为装

载值。
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• 上升沿时同步 (页 394)
计数器通过数字量输入端的上升沿设置为装载值。

• 上升沿时锁存 (页 396)
计数器值通过数字量输入端的上升沿保存（锁存）。

默认设置为“输入”。

上升沿时锁存/重新触发 (S7-300, S7-400)

锁存/重新触发

该功能存储 1Count24V 的当前内部计数器状态，并在数字量输入出现上升沿时重新触发计

数。 这意味着在上升沿时存储当前内部计数器状态（锁存值），然后用装载值再次装载 
1Count24V，从该装载值开始重新计数。 
下图显示出装载值等于 0 时的锁存/重新触发。

必须通过 SW 门启用计数模式，才能执行该功能。 它从数字量输入上的第一个正跳沿开始。

反馈接口 (页 401)中显示的是保存的计数器值，而非当前计数器值。 STS_DI 位指示锁存和

重新触发信号的状态。
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锁存值通过其 RESET 状态被预分配：

• “0”表示主计数方向“无”和“向上”

• “分配计数上限参数”表示主计数方向“向下”

它在 SW 门打开时不会更改。

直接装载计数器不会导致指示的存储计数器状态发生变化。

如果关闭 SW 门，计数只是中断；这表示再次打开 SW 门时计数仍继续进行。 即使 SW 门关闭，

数字量输入 DI 仍将保持活动状态。

在等时模式下也通过数字量输入上的各个沿来锁存和重新触发计数。 在 Ti 之前出现 后一

个沿时有效的计数器状态将显示在反馈接口中。

扩展的反馈接口

如果在支持读写更广泛的用户数据接口的 IM 151 后插入 1Count24V，则可从反馈接口 
(页 401)的字节 8 至 11 中读取当前计数器值。

上升沿时同步 (S7-300, S7-400)

同步

如果已组态“通过上升沿同步”，则输入处参考信号的上升沿会将 1Count24V 设置为装载值。

您可以在一次性同步和周期性同步之间进行选择（“同步”参数）。

下图显示了一次性同步和周期性同步的计数器值。

计数、测量和定位输入
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需要符合以下条件：

• 计数模式必须已通过 SW 门启动。

• 必须设置“启用同步”(CTRL_SYN) 控制位 (页 398)。
• 一次性同步： 如果已置位使能位，第一个沿以装载值装载 1Count24V。
• 周期性同步： 如果已置位使能位，则第一个沿以及后面每一个沿都以装载值装载 

1Count24V。
• 成功进行同步后将置位反馈位 (页 401)STS_SYN。 它必须通过控制位 (页 398)RES_STS 复

位。

• 免弹跳开关的信号或旋转编码器的零标记可用作参考信号。

• 反馈位 (页 401)STS_DI 指示参考信号的电平。
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在等时模式下，置位的反馈位 (页 401)STS_SYN 指示数字量输入的上升沿位于当前周期内的

时间 Ti 和上一周期内的时间 Ti 之间。

上升沿时锁存 (S7-300, S7-400)

锁存

计数器值和锁存值通过其 RESET 状态被预分配：

• “0”表示主计数方向“无”和“向上”

• “分配计数上限参数”表示主计数方向“向下”

打开 SW 门时将启动计数功能。 1Count24V 将以装载值开始：

• “0”表示主计数方向“无”和“向上”

• “分配计数上限参数”表示主计数方向“向下”

下图显示出装载值等于 0 时的锁存。

锁存值始终是数字量输入 DI 出现上升沿时准确的计数器状态。

反馈接口 (页 401)中显示的是保存的计数器值，而非当前计数器值。 STS_DI 位指示锁存信

号的电平。

直接装载计数器不会导致指示的存储计数器状态发生变化。

在等时模式下，在 Ti 之前出现 后一个上升沿时锁存的计数器状态将显示在反馈接口中。
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根据参数分配的不同，关闭 SW 门时会取消或中断计数。 即使软件门关闭，数字量输入 DI 仍
将保持激活状态。

扩展的反馈接口

如果在支持读写更广泛的用户数据接口的 IM 151 后插入 1Count24V，则可从反馈接口 
(页 401)的字节 8 至 11 中读取当前计数器值。

选择硬件门输入信号 (S7-300, S7-400)

硬件门输入信号

对于“功能 DI = HW 门”组态，通过函数“输入信号 HW 门”可反转数字量输入的电平。

反馈位 (页 401)STS_DI 指示数字量输入的电平。

选择同步 (S7-300, S7-400)

同步

如果已经在“DI 功能 (页 392)”参数中选择了“通过上升沿同步”(Synchronization with 
positive edge)，则可以在此选项中选择一次性同步或周期性同步：

• 一次性： 如果已置位使能位，第一个沿以装载值装载 1Count24V。
• 周期性： 如果已置位使能位，则第一个沿以及后面每一个沿都以装载值装载 1Count24V。

指定计数上限 (S7-300, S7-400)

说明

通过同时组态计数上限和主计数方向 (页 227)（向上或向下），您可以缩小 大计数范围。 
这样，参数化的计数范围将介于 0 和参数化的计数上限之间。 
计数上限可以是从大于 1 到计数范围上限之间的任何值。 
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计数模式的控制和反馈接口 (S7-300, S7-400)

计数模式的控制接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count24V，以下控制接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）
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控制接口分配  
下表显示了计数模式的 1Count24V 控制接口（输出）的分配情况。

地址 分配

字节 0 至 3 直接、准备装载值、比较值 1 或 2
  字节 0 1Count24V 的 DO1 和 DO2 的特性 1Count24V

位 2 位 1 位 0 功能 DO1
0 0 0 输出

0 0 1 在计数器状态 ≥ 比较值时启用

0 1 0 在计数器状态 ≤ 比较值时启用

0 1 1 达到比较值时发出脉冲

1 0 0 在比较值处切换

1 0 1 已锁定

1 1 0 已锁定

1 1 1 已锁定

  位 5 位 4 功能 DO2
0 0 输出

0 1 在计数器状态 ≥ 比较值时启用

1 0 在计数器状态 ≤ 比较值时启用

1 1 达到比较值时发出脉冲

位 3、6 和 7： 保留 = 0
字节 1 至 3 字节 1 滞后 DO1、DO2（介于 0 至 255 的取值范围内）

字节 2 脉冲宽度 DO1、DO2（介于 0 至 255 的取值范围内）

字节 3 保留 = 0
  名称
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地址 分配

字节 4 位 7 错误确认 EXTF_ACK
位 6 启用 DO2 CTRL_DO2
位 5 控制位 DO2 SET_DO2
位 4 启用 DO1 CTRL_DO1
位 3 控制位 DO1 SET_DO1
位 2 触发状态位复位 RES_STS
位 1 启用同步 CTRL_SYN
位 0 软件门控制位 SW_GATE

字节 5 位 7 保留 = 0  
位 6 保留 = 0  
位 5 保留 = 0  
位 4 更改 DO1、DO2 的功能和特性 C_DOPARAM
位 3 装载比较值 2 CMP_VAL2
位 2 装载比较值 1 CMP_VAL1
位 1 准备装载计数器 LOAD_PREPARE
位 0 直接装载计数器 LOAD_VAL

字节 6 到 7 保留 = 0 1)

1) 不用于扩展用户接口

有关控制位的说明

位 说明

C_DOPARAM 更改 DO1、DO2 的功能和特性

字节 0 至 2 中的值用作 DO1、DO2 的新功能、滞后和脉冲宽度。 这可能导致发生以下错

误： 不满足“在比较值处切换”特性的条件。

CMP_VAL1 装载比较值 1
通过控制位“装载比较值 1”(CMP_VAL1) 将字节 0 至 3 中的值传送给比较值 1。

CMP_VAL2 装载比较值 2
通过控制位“装载比较值 2”(CMP_VAL2) 将字节 0 至 3 中的值传送给比较值 2。

CTRL_DO1 启用 DO1
可以使用该位启用 DO1 输出。

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

400 编程和操作手册, 11/2022



位 说明

CTRL_DO2 启用 DO2
使用该位启用 DO2 输出。

CTRL_SYN 使用该位启用同步。

EXTF_ACK 错误确认

故障原因消除后，必须通过 EXTF_ACK 控制位确认错误位。

LOAD_PREPARE 准备装载计数器

字节 0 至 3 中的值用作装载值。

LOAD_VAL 将字节 0 至 3 中的值作为新计数器值直接装载。

RES_STS 触发状态位复位

状态位通过 RES_STS 位和 RES_STS_A 位之间的确认过程进行复位。

SET_DO1 控制位 DO1
置位 CRTL_DO1 时打开和关闭 DO1 数字量输出。

SET_DO2 控制位 DO2
置位 CRTL_DO2 时打开和关闭 DO2 数字量输出。

SW_GATE 软件门控制位

通过控制接口中的 SW_GATE 位打开/关闭软件门。

计数模式的反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count24V，以下反馈接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）
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反馈接口分配  
下表显示了计数模式的 1Count24V 反馈接口（输入）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 在数字量输入上执行锁存功能时的计数值或存储的计数器值  
字节 4 位 7 编码器电源短路 ERR_24V

位 6 短路/断线/过热 ERR_DO1
位 5 参数分配错误 ERR_PARA
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 复位激活的状态位 RES_STS_A
位 1 装载功能错误 ERR_LOAD
位 0 装载功能正在运行 STS_LOAD

字节 5 位 7 向下状态 STS_C_DN
位 6 向上状态 STS_C_UP
位 5 保留 = 0  
位 4 DO2 状态 STS_DO2
位 3 DO1 状态 STS_DO1
位 2 保留 = 0  
位 1 DI 状态 STS_DI
位 0 内部门状态 STS_GATE

字节 6 位 7 在没有主计数方向的情况下进行计数时，计数范围内的过零点 STS_ND
位 6 计数下限 STS_UFLW
位 5 计数上限 STS_OFLW
位 4 比较器 2 状态 STS_CMP2
位 3 比较器 1 状态 STS_CMP1
位 2 保留 = 0  
位 1 保留 = 0  
位 0 同步状态 STS_SYN

字节 7 保留 = 0  
字节 8 至 11 计数器值 1)  

1) 扩展用户数据接口
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有关反馈位的说明

位 说明

ERR_24V 编码器电源短路

错误位必须通过控制位 (页 398)EXTF_ACK 进行确认。

诊断报警（如果已参数化）。

ERR_DO1 由于输出 DO1 处发生过载导致短路/断线/过热

错误位必须通过控制位 (页 398)EXTF_ACK 进行确认。

诊断报警（如果已参数化）。

ERR_LOAD 装载功能错误

传送期间无法同时置位 LOAD_VAL、LOAD_PREPARE、CMP_VAL1、CMP_VAL2 和 
C_DOPARAM 控制位 (页 398)。 与装载错误值（不被接受）类似，这将导致 ERR_LOAD 状
态位被置位。

ERR_PARA 分配的模块参数中出错。

RES_STS_A 复位激活的状态位

STS_C_DN 向下状态

STS_C_UP 向上状态 
STS_CMP1 比较器 1 状态

STS_CMP1 状态位指示输出是否已打开。 它必须通过控制位 (页 398)RES_STS 进行确认。 
如果在输出仍处于打开状态时确认状态位，则会立即将该位再次置位。 如果在未启用 DO1 
时使用 SET_DO1 控制位，也会将该位置位。

STS_CMP2 比较器 2 状态

STS_CMP2 状态位指示输出是否已打开。 它必须通过控制位 (页 398)RES_STS 进行确认。 
如果在输出仍处于打开状态时确认状态位，则会立即将该位再次置位。 如果在未启用 DO2 
时运行 SET_DO2 控制位，也会将该位置位。

STS_DI DI 状态

在所有模式下，通过反馈接口中的 STS_DI 位指示 DI 的状态。

STS_DO1 DO1 状态

STS_DO1 状态位指示 DO1 数字量输出的状态。

STS_DO2 DO2 状态

STS_DO2 状态位指示虚拟 DO2 数字量输出的状态。

STS_GATE 内部门状态： 计数。

STS_LOAD 装载功能正在运行

计数、测量和定位输入
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位 说明

STS_ND 在没有主计数方向的情况下进行计数时，计数范围内的过零点。 该位必须通过控制位 
(页 398)RES_STS 进行复位。

STS_OFLW
STS_UFLW

超出计数上限

超出计数下限

两个位均必须复位。

STS_SYN 同步状态

成功同步后将置位 STS_SYN 位。 它必须通过控制位 (页 398)RES_STS 复位。

测量参数 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

如果在参数分配中启用组诊断，则会执行通道特定的诊断。

选择对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

设置对 CPU/主站 STOP 的响应

可以组态 1Count24V 对较高级别控制器故障的响应。 

参数 CPU/主站 STOP 时 1Count24V 的状态 分配新参数时将发生什么情况？

关闭 DO1 将取消当前模式。 关闭门并禁用数字量输出。 
复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

更改后的参数将被接受并生效。

继续工作模式 1) 当前模式将继续工作。 门和数字量输出的状态

不变。

门关闭。 将取消当前模式。 禁用数字量

输出。 更改后的参数将被接受并生效。
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参数 CPU/主站 STOP 时 1Count24V 的状态 分配新参数时将发生什么情况？

DO 1 替换某值 将取消当前模式。 门关闭并激活为数字量输出

设置的替换值。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

如果已为输出设置了“达到比较值时发出脉

冲”，则唯一可用的脉冲宽度替换值将为 1。

更改后的参数将被接受并生效。

DO 1 保持上一个值 将取消当前模式。 门关闭并保持数字量输出的

状态。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。 

更改后的参数将被接受并生效。

1) 如果在 CPU/主站从 STOP 转换为 RUN（启动）时该模式继续工作，CPU/主站不得清除输出。 
可能的解决方案： 在启动期间执行的用户程序部分中，置位 SW_GATE 控制位并将值传送到 1Count24V。

保持分配的状态 
1Count24V 会在什么情况下保持分配的状态不变？

CPU 或主站必须处于 RUN 模式，并且必须在控制接口 (页 418)处进行更改。

自动分配新参数

新参数通过 CPU/DP 主站分配给 ET 200S 站：

• CPU/DP 主站通电后

• IM 151-1/IM 151-1 FO 通电后

• DP 传输失败后

• 将更改后的参数或 ET 200S 站的组态装载到 CPU/DP 主站后

• 插入 1Count24V 时
• 插入适当的电源模块或为其通电后
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信号评估 (S7-300, S7-400)

选择计数和方向评估 (S7-300, S7-400)

信号评估 A*、B*
通过 A*、B* 进行信号评估可以进行定向计数。 根据参数分配，可以使用不同的评估模式：

• 脉冲和方向 (页 406)
对于具有方向电平的 24 V 脉冲发生器，方向信号 (B*) 和计数信号 (A*) 之间的间隔必须

至少为 5 µs/50 µs（取决于输入滤波器的设置）。

下图显示了方向信号和计数信号之间的间隔。

• 旋转编码器

如果连接了 24 V 旋转编码器，且此编码器具有两个在计数和方向输入处成 90 度异相的

轨迹，则可以在所有测量模式下组态单重评估 (页 251)。 
可以在方向输入 B* 处反转计数方向 (页 412)。
可以将各种不同的传感器连接到编码器输入（源型输出/推挽或漏型输出）。

说明

如果已为“编码器输入”参数选择 1Count24V 的“漏型输出”设置，则必须使用 M 开
关传感器。

说明

计数频率 100 kHz 是 A* 和 B* 信号的 大频率。

“脉冲和方向”评估 (S7-300, S7-400)

脉冲和方向

在该类型的评估中，方向输入 B* 处的电平用作方向设置。

如果已为“信号评估”参数选择了“脉冲和方向”，则未接线的输入对应于“向上”计数方

向。
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下图显示了具有方向电平的 24 V 脉冲发生器的信号。

测量方法 (S7-300, S7-400)

概述 (S7-300, S7-400)

测量方法

可以为“测量步骤”参数选择下列测量方法：

• 使用积分时间 (页 407)
• 连续 (页 408)

通过积分时间进行测量 (S7-300, S7-400)

通过积分时间进行测量

在指定的积分时间内进行测量。 积分时间过后，将更新测量值。

通过 STS_CMP1 状态位 (页 421)指示测量的结束。 该位通过控制接口内的控制位 
(页 418)RES_STS 复位。

如果在指定的积分时间内没有至少两个上升沿，则返回 0 作为测量值。

第一个积分时间结束之前，返回值 -1。
您可以在操作期间更改下一次测量的积分时间。

反向

如果在积分时间内旋转方向反转，则该测量周期的测量值将是不确定的。 通过评估 STS_C_UP 
和 STS_C_DN 反馈位 (页 421)（方向评估），可对任何过程不确定性作出响应。 
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参见

在等时模式下的积分时间和更新时间 (页 411)

连续测量 (S7-300, S7-400)

测量原理

1Count24V 对脉冲的每个上升沿都进行计数，并为其分配一个时间值（以 µs 为单位）。

更新时间指示模块在反馈接口中更新测量值的时间间隔。

在每个更新时间具有一个或多个脉冲的脉冲序列的规则：

动态测量时间 = 当前更新时间间隔中的 后脉冲时间

减去

前一个更新时间间隔中的 后脉冲时间

更新时间过后，将计算新测量值并同动态测量时间一起输出该值。

如果当前更新时间不包含脉冲，则产生以下动态测量时间：

动态测量时间 = 当前时间（已过去的更新时间）

减去

后脉冲时间

更新时间过后，将用动态测量时间计算估计的测量值（假设脉冲发生在更新时间结束时）。

如果在频率和速度测量期间“每个动态测量时间 1 个脉冲”估计的测量值小于上一个测量值，

则该估计的测量值将作为新测量值输出。 进行周期测量时，如果动态测量时间大于上一个

测量周期，则动态测量时间将作为估计的周期输出。

下图显示了测量原理。
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1Count24V 持续进行测量。 当分配参数时指定更新时间。

第一个更新时间结束之前的时间段内，返回值“-1”。
连续测量将在门打开后从要测量的脉冲串的第一个脉冲开始。 第一个测量值 早可在第二

个脉冲之后计算。

每次更新时间过后，测量值（频率、周期或速度）都将在反馈接口中输出。 通过 STS_CMP1
状态位 (页 421)指示测量的结束。 该位通过应用完整确认原理，利用 RES_STS 和 RES_STS_A 
位进行复位。

如果在更新时间内旋转方向反转，则该测量周期的测量值将是不确定的。 通过评估 
STS_C_DN 和 STS_C_UP 反馈位 (页 421)（方向评估），可对任何过程异常行为作出响应。

下图以频率测量为例说明了连续测量的原理。
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门控制

要控制 1Count24V，必须使用门功能。

等时模式

在等时模式下，1Count24V 在每个总线周期内从控制接口接受控制位和控制值，并在同一

周期内报告回响应。

在每个周期内，1Count24V 都将传送在 Ti 时有效的测量值和状态位。

测量在 Ti 时开始和结束。

参见

在等时模式下的积分时间和更新时间 (页 411)

计数、测量和定位输入
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在等时模式下的积分时间和更新时间 (S7-300, S7-400)

在等时模式下的积分时间和更新时间

如果积分时间/更新时间持续多个 TDP 周期，则可以通过反馈接口的 STS_CMP1 状态位 (页 421)
（测量已完成）指示用户程序中的新测量值。 这将启用监视测量操作或与测量操作同步。 但
是需要 4 个 TDP 周期来确认该报警。 在此情况下， 短积分时间/更新时间为 (4 x TDP)。
如果应用程序允许 TDP 的积分时间/更新时间中的抖动并且测量值持续多个周期保持恒定，则

无需连续评估状态位 STS_CMP1。 那么，便可以使用 (1x TDP) 至 (3 x TDP) 的积分时间/更新时

间。

由于在积分时间的 后一个 TDP 周期内操作不再同步，因此积分时间/更新时间将增加一个 TDP 
周期。 这不会损坏测量值。

说明

不得超出积分时间/更新时间的取值范围限制（请参见各测量模式的表格）。

超出取值范围限值将导致参数分配错误，并且 1Count24V 不会进入等时模式。

说明

当将组态从非等时模式更改为等时模式以及从等时模式更改为非等时模式时，如果要保持积

分时间/更新时间的长度，则必须始终调整积分时间/更新时间参数。

选择用于输入信号的滤波器 (S7-300, S7-400)

输入滤波器

可根据 小脉冲宽度或 大信号频率激活滤波器，以便对计数输入 A*、方向输入 B* 和数字

量输入 DI 处的信号进行滤波。

可为每个输入选择 小 2.5 µs 或 25 µs 的脉冲宽度。 
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选择编码器输入 (S7-300, S7-400)

编码器输入

可以将各种不同的传感器连接到编码器输入（源型输出/推挽或漏型输出）。

说明

如果已为“编码器输入”参数选择“漏型输出”设置，则必须使用 M 开关传感器。

选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向

为了根据过程调整计数方向，可以选择：

• 正常计数方向：

• 反向计数方向

测量模式下的输出特性 (S7-300, S7-400)

选择输出 DO1 的特性 (S7-300, S7-400)

测量模式下的输出特性

可以为 1Count24V 的数字量输出分配参数。

可以存储频率测量、旋转速度测量或周期测量的上限和下限。 如果超出这些限制，将激活

数字量输出 DO1。 可以通过装载功能指定和更改这些限制值。 
可以在操作期间更改数字量输出的功能和特性。 新功能将立即生效。 在等时模式下，始终在 
Ti 时生效。

可在下拉列表框中的以下功能之间选择。

• 输出 (页 413)
• 超出限值 (页 413)（限值监视）

• 超出下限 (页 413)（限值监视）

• 超出上限 (页 413)（限值监视）

计数、测量和定位输入
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输出 (S7-300, S7-400)

输出

如果要打开或关闭输出，您必须通过 CTRL_DO1 控制位 (页 418)启用该输出。

可以通过 SET_DO1 控制位 (页 418)打开和关闭输出。 
可以通过反馈接口中的 STS_DO1 状态位 (页 421)查询输出的状态。

在等时模式下，输出将在 To 时刻处进行切换。

限制值监视 (S7-300, S7-400)

限值监视

下图说明了限值监视。

积分时间过后，获得的测量值（频率、旋转速度或周期）将与所指定的限值进行比较。

如果当前测量值小于参数化下限（测量值 < 下限），则将在反馈 (页 421)接口中设置位 
STS_UFLW = 1。
如果当前测量值大于参数化上限（测量值 > 上限），则将在反馈 (页 421)接口中设置位 
STS_OFLW = 1。
必须通过控制位 (页 418)RES_STS 确认这些位。

如果测量值在确认后仍然或再次超出限值，将再次置位对应的状态位。

将下限设置为 0 会关闭对“超出下限”的动态监视。
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下表显示出如何根据参数分配通过限值监视设置启用的数字量输出 DO1：

“功能 DO1”参数 设置 DO1 ...
超出限值 测量值 < 下限

或

测量值 > 上限

超出下限 测量值 < 下限 
超出上限 测量值 > 上限

在等时模式下，输出将在 Ti 时刻测量结束后进行切换。

选择替换值 DO1 (S7-300, S7-400)

替换值 DO1
如果已在“对 CPU/主站 STOP 的响应”(Reaction to CPU/Master STOP) (页 404) 下选择参数

“DO1 替换某值”(DO1 substitute a value)，则可在此选择要在数字量输出 DO1 中输出的替换

值。

激活 DO1 诊断 (S7-300, S7-400)

DO1 诊断

只能通过数字量输出 DO1 处长度大于 90 ms 的脉冲进行“DO1 诊断”（断线、短路）。

选中在输出 DO1 处执行诊断的复选框。
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选择测量模式 (S7-300, S7-400)

说明

可通过指定测量模式来定义 1Count24V 功能。

  说明

工作模式 通过积分时间进行测量 连续测量

频率测量 (页 235)
（使用硬件门或软件门）

1Count24V 对在指定积分时间

内发生的脉冲进行计数。

1Count24V 对在动态测量时间

内发生的脉冲进行计数。

旋转速度测量 (页 236)
（使用硬件门或软件门）

1Count24V 对在指定积分时间

内从测速发电机收到的脉冲进

行计数，并根据该值和编码器

每转的脉冲数计算速度。

1Count24V 对在动态测量时间

内从测速发电机收到的脉冲进

行计数，并根据该值和编码器

每转的脉冲数计算速度。

周期测量 (页 238)
（使用硬件门或软件门）

1Count24V 通过在指定的积分

时间内对内部石英精度参考频

率 (16 MHz) 的脉冲进行计数，

来测量计数信号两个上升沿之

间的时间。

1Count24V 将动态测量时间表

示为周期。 如果周期的持续时

间小于更新时间，则计算周期

平均值。

默认设置为“频率测量”模式。

选择周期分辨率 (S7-300, S7-400)

说明   
计算出的周期值以 1 μs 和 1/16 μs 显示。 
选择所需的分辨率单位。
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带有误差指示的可能测量范围

• 通过积分时间测量周期

– 分辨率为 1 µs 时的测量范围和误差：

积分时间 Tmin ± 绝对误差 Tmin ± 绝对误差

100 s 1 µs* (10 ± 0) 1 µs* (100,000,000 ± 10,000)
10 s 1 µs* (10 ± 0) 1 µs* (10,000,000 ± 1,000)
1 s 1 µs* (10 ± 0) 1 µs* (1,000,000 ± 100)
0.1 s 1 µs* (10 ± 0) 1 µs* (100,000 ± 10)
0.01 s 1 µs* (10 ± 0) 1 µs* (10,000 ± 1)

– 分辨率 1/16 µs 时的测量范围和误差：

积分时间 Tmin ± 绝对误差 Tmin ± 绝对误差

100 s 1/16 µs* (160 ± 0) 1/16 µs* (1,600,000,000 ± 
160,000)

10 s 1/16 µs* (160 ± 0) 1/16 µs* (160,000,000 ± 16,000)
1 s 1/16 µs* (160 ± 0) 1/16 µs* (16,000,000 ± 1,600)
0.1 s 1/16 µs* (160 ± 0) 1/16 µs* (1,600,000 ± 160)
0.01 s 1/16 µs* (160 ± 0) 1/16 µs* (160,000 ± 16)

• 连续周期测量：

– 分辨率为 1 µs 时的测量范围和误差：

周期 Tmin ± 绝对误差 周期 Tmin ± 绝对误差

1 μs* (10 ± 0) 1 μs* (100,000 ± 10)
1 μs* (100 ± 0) 1 μs* (1,000,000 ± 100)
1 μs* (1,000 ± 0) 1 μs* (10,000,000 ± 1,002)
1 μs* (10,000 ±  1) 1 μs* (100,000,000 ± 10,020)

– 分辨率 1/16 µs 时的测量范围和误差：

周期 Tmin ± 绝对误差 周期 Tmin ± 绝对误差

1/16 μs* (160 ±  1) 1/16 μs* (1,600,000 ± 160)
1/16 μs* (1,600 ± 1) 1/16 μs* (16,000,000 ± 1,600)
1/16 μs* (16,000 ±  3) 1/16 μs* (160,000,000 ±  16,000)
1/16 μs* (160,000 ±  20) 1/16 μs* (1,600,000,000 ± 160,000)
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选择 DI 功能 (S7-300, S7-400)

说明

选择具有“DI 功能”的数字量输入功能：

• 输入

数字量输入可用作“正常”输入。

• 硬件门 (页 245)（电平控制）

硬件门通过数字量输入端的信号打开和关闭。

默认设置为“输入”。

选择硬件门输入信号 (S7-300, S7-400)

硬件门输入信号

对于“功能 DI = HW 门”组态，通过函数“输入信号 HW 门”可反转数字量输入的电平。

反馈位 (页 421)STS_DI 指示数字量输入的电平。

设置下限和上限 (S7-300, S7-400)

下限和上限   
可以保存频率测量、速度测量和周期测量的上限值以及下限值。如果超出这些限值，将激

活数字量输出 DO1 (页 412)。可以对这些限值进行组态并利用装载功能更改这些限值。 
下限和上限的取值范围如下：

测量模式 下限 (LL) 上限

频率测量 0 到 99,999,999 × 10-3 Hz LL+1 到 100,000,000 × 10-3 Hz
旋转速度测量 0 到 24,999,999 × 10-3/min LL+1 到 25,000,000 × 10-3 /min
周期持续时间测量（分辨率 = 1 μs） 0 到 119,999,999 μs LL+1 到 120,000,000 μs
周期持续时间测量（分辨率 = 1/16 
μs）

0 到 1 919 999 999 × 1/16 μs LL+1 到 1 920 000 000 × 1/16 μs

计数、测量和定位输入
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指定测量时间 (S7-300, S7-400)

说明

如果已选择测量模式，该模块将周期性地更新测量值。 更新时间/积分时间为测量时间与 
10ms 的乘积。 测量时间设置为因子 n。 
有关测量时间的取值范围的详细说明，请参见“测量基础 (页 230)”。

输入编码器每转脉冲数 (S7-300, S7-400)

编码器每转脉冲数

对于“旋转速度测量 (页 236)”模式，您还必须组态编码器每转脉冲数。

可在编码器的铭牌上或技术数据中找到编码器每转脉冲数的值。

测量模式的控制和反馈接口 (S7-300, S7-400)

测量模式的控制接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count24V，以下控制接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）

计数、测量和定位输入
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控制接口分配  
下表显示了测量模式的 1Count24V 控制接口（输出）的分配情况。

地址 分配

字节 0 到 3 下限或上限

DO1 的功能

字节 0 位 1 位 0 功能 DO1
0 0 输出

0 1 超出限值

1 0 超出下限

1 1 超出上限

字节 1 到 3 保留 = 0
积分时间

字节 0、1 积分时间 [n × 10 ms]
（取值范围 1 至 1000/12000）

字节 2、3 保留 = 0
  名称

字节 4 位 7 错误确认 EXTF_ACK
位 6 保留 = 0  
位 5 保留 = 0  
位 4 启用 DO1 CTRL_DO1
位 3 控制位 DO1 SET_DO1
位 2 触发状态位复位 RES_STS
位 1 保留 = 0  
位 0 软件门控制位 SW_GATE

计数、测量和定位输入
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地址 分配

字节 5 位 7 保留 = 0  
位 6 保留 = 0  
位 5 保留 = 0  
位 4 更改 DO1 的功能 C_DOPARAM
位 3 保留 = 0  
位 2 更改积分时间 C_INTTIME
位 1 装载上限值 LOAD_PREPARE
位 0 装载下限值 LOAD_VAL

字节 6 到 7 保留 = 0 1)

1) 不用于扩展用户接口

有关控制位的说明

位 说明

C_DOPARAM 更改 DO1 的功能

采用字节 0 中的值作为 DO1 的新功能。

C_INTTIME 更改积分时间

采用字节 0 和 1 中的值作为下一次测量的新积分时间。

CTRL_DO1 启用 DO1
可以使用该位启用 DO1 输出。

EXTF_ACK 错误确认

故障原因消除后，必须通过 EXTF_ACK 控制位确认错误位。

LOAD_PREPARE 装载上限值

字节 0 至 3 中的值用作新上限。

LOAD_VAL 装载下限值

字节 0 至 3 中的值用作新下限。

RES_STS 触发状态位复位

状态位通过 RES_STS 位和 RES_STS_A 位之间的确认过程进行复位。

计数、测量和定位输入
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位 说明

SET_DO1 控制位 DO1
置位 CRTL_DO1 时打开和关闭 DO1 数字量输出。

SW_GATE 软件门控制位

通过控制接口中的 SW_GATE 位打开/关闭软件门。

测量模式的反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count24V，以下反馈接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）

反馈接口分配  
下表显示了测量模式的 1Count24V 反馈接口（输入）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 测量值  
字节 4 位 7 编码器电源短路 ERR_24V

位 6 短路/断线/过热 ERR_DO1
位 5 参数分配错误 ERR_PARA
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 复位激活的状态位 RES_STS_A
位 1 装载功能错误 ERR_LOAD
位 0 装载功能正在运行 STS_LOAD
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地址 分配 名称

字节 5 位 7 向下状态 STS_C_DN
位 6 向上状态 STS_C_UP
位 5 保留 = 0  
位 4 保留 = 0  
位 3 DO1 状态 STS_DO1
位 2 保留 = 0  
位 1 DI 状态 STS_DI
位 0 内部门状态 STS_GATE

字节 6 位 7 保留 = 0  
位 6 下限，测量范围 STS_UFLW
位 5 上限，测量范围 STS_OFLW
位 4 保留 = 0  
位 3 测量已完成 STS_CMP1
位 2 保留 = 0  
位 1 保留 = 0  
位 0 保留 = 0  

字节 7 保留 = 0  
字节 8 到 11 计数器值 1)  

1) 扩展用户数据接口

有关反馈位的说明

位 说明

ERR_24V 编码器电源短路

错误位必须通过控制位 (页 418)EXTF_ACK 进行确认。

诊断报警（如果已参数化）。

ERR_DO1 输出 DO1 处短路/断线/过热

错误位必须通过控制位 (页 418)EXTF_ACK 进行确认。

诊断报警（如果已参数化）。

ERR_LOAD 装载功能错误

传送期间无法同时置位 LOAD_VAL、LOAD_PREPARE、C_DOPARAM 和 C_INTTIME 控制位 
(页 418)。 与装载错误值（不被接受）类似，这将导致 ERR_LOAD 状态位被置位。

计数、测量和定位输入
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位 说明

ERR_PARA 分配的模块参数中出错。

RES_STS_A 复位激活的状态位

STS_C_DN 向下状态

STS_C_UP 向上状态 
STS_CMP1 测量已完成

每次时间间隔（更新时间/积分时间）过后，测量值都将更新。 
通过积分时间进行测量：

通过 STS_CMP1 状态位指示测量的结束（间隔过后）。

连续测量：

更新时间结束时，如果输出的是测量值，则通过状态位 STS_CMP1 发出测量结束的信号。 
如果输出的是估算的测量值，则该位保持为“0”。
该位通过控制接口中的控制位 (页 418)RES_STS 复位。

STS_DI DI 状态

在所有模式下，通过反馈接口中的 STS_DI 位指示 DI 的状态。

STS_DO1 DO1 状态

STS_GATE 内部门状态： 测量。

STS_LOAD 装载功能正在运行

STS_OFLW
STS_UFLW

超出上限

超出下限

两个位均必须复位。

位置反馈参数 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

如果在参数分配中启用组诊断，则会执行通道特定的诊断。

计数、测量和定位输入
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选择对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

设置对 CPU/主站 STOP 的响应

可以组态 1Count24V 对较高级别控制器故障的响应。 

参数 CPU/主站 STOP 时 1Count24V 的状态 分配新参数时将发生什么情况？

关闭 DO1 将取消当前模式。 关闭门并禁用数字量输出。 
复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

更改后的参数将被接受并生效。

继续工作模式 1) 当前模式将继续工作。 门和数字量输出的状态

不变。

门关闭。 将取消当前模式。 禁用数字量

输出。 更改后的参数将被接受并生效。

1) 如果在 CPU/主站从 STOP 转换为 RUN（启动）时该模式继续工作，CPU/主站不得清除输出。 
可能的解决方案： 在启动期间执行的用户程序部分中，置位 SW_GATE 控制位并将值传送到 1Count24V。

退出参数化的状态 
在什么条件下 1Count24V 会退出参数化的状态？

CPU 或主站必须处于 RUN 模式，并且必须在控制接口 (页 431)处进行更改。

自动分配新参数

新参数通过 CPU/DP 主站分配给 ET 200S 站：

• CPU/DP 主站通电后

• IM 151-1/IM 151-1 FO 通电后

• DP 传输失败后

• 将更改后的参数或 ET 200S 站的组态装载到 CPU/DP 主站后

• 插入 1Count24V 时
• 插入相应的电源模块或为其通电后 

计数、测量和定位输入
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信号评估 (S7-300, S7-400)

选择计数和方向评估 (S7-300, S7-400)

信号评估 A*、B*
通过 A*、B* 进行信号评估可以定向计数。 根据参数分配，可以使用不同的评估模式：

• 脉冲和方向 (页 425)
对于具有方向电平的 24 V 脉冲发生器，方向信号 (B*) 和计数信号 (A*) 之间的间隔必须

至少为 5 µs/50 µs（取决于输入滤波器的设置）。

下图显示了方向信号和计数信号之间的间隔。

• 旋转编码器 (页 251)
如果连接了 24 V 旋转编码器，且此编码器具有两个在计数和方向输入处成 90 度异相的

轨迹，则可以在所有计数模式下设置单重评估 (页 251)。 也可以设置多重 (页 251)或四

重评估 (页 252)。
可以在所有评估模式下在方向输入 B* 处反转计数方向 (页 426)。
可以将各种不同的传感器连接到编码器输入（源型输出/推挽或漏型输出）。

说明

如果已为“编码器输入”参数选择 1Count24V 的“漏型输出”设置，则必须使用 M 开
关传感器。

说明

计数频率 100 kHz 是 A* 和 B* 信号的 大频率。 因此，双重评估下计数脉冲的 大频率

为 200 kHz，四重评估下为 400 kHz。

“脉冲和方向”评估 (S7-300, S7-400)

脉冲和方向

在该类型的评估中，方向输入 B* 处的电平用作方向设置。

计数、测量和定位输入
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如果已为“信号评估”参数选择了“脉冲和方向”，则未接线的输入对应于“向上”计数方

向。

下图显示了具有方向电平的 24 V 脉冲发生器的信号。

选择用于输入信号的滤波器 (S7-300, S7-400)

输入滤波器

可根据 小脉冲宽度或 大信号频率激活滤波器，以便对计数输入 A*、方向输入 B* 和数字

量输入 DI 处的信号进行滤波。

可为每个输入选择 小 2.5 µs 或 25 µs 的脉冲宽度。 

选择编码器输入 (S7-300, S7-400)

编码器输入

可以将各种不同的传感器连接到编码器输入（源型输出/推挽或漏型输出）。

说明

如果已为“编码器输入”参数选择“漏型输出”设置，则必须使用 M 开关传感器。

选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向

为了根据过程调整计数方向，可以选择：

• 正常计数方向：

• 反向计数方向

计数、测量和定位输入
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选择门功能 (S7-300, S7-400)

说明 
组态硬件门和软件门时，可以指定内部门是否可以取消或中断计数。 
• 取消计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从头再次启动。

• 中断计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从上一个当前计数器值启动。

DI 功能 (S7-300, S7-400)

选择 DI 功能 (S7-300, S7-400)

说明

选择具有“DI 功能”的数字量输入功能：

• 输入

数字量输入可用作“正常”输入。

• 硬件门 (页 245)（电平控制）

硬件门通过数字量输入端的信号打开和关闭。

• 上升沿时锁存/重新触发 (页 427)
计数器值通过数字量输入端的上升沿保存（锁存）。 每次保存值时都将计数器设置为装

载值。

• 上升沿时同步 (页 429)
计数器通过数字量输入端的上升沿设置为装载值。

• 上升沿时锁存 (页 430)
计数器值通过数字量输入端的上升沿保存（锁存）。

默认设置为“输入”。

上升沿时锁存/重新触发 (S7-300, S7-400)

锁存/重新触发

该功能可在数字量输入出现上升沿时保存 1Count24V 的当前内部计数器值并重新触发计数。 
这意味着在上升沿时存储当前内部计数器值（锁存值），然后用装载值再次装载 
1Count24V，从该装载值开始重新计数。 

计数、测量和定位输入
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下图显示出装载值等于 0 时的锁存/重新触发。

必须通过软件门启用计数模式后，才能执行该功能。 它起始于数字量输入上的第一个上升沿。

反馈接口 (页 433)中显示的是保存的计数器值，而非当前计数器值。 STS_DI 位指示锁存和

重新触发信号的状态。

锁存值通过其 RESET 状态（“0”）进行预分配。 它在软件门打开时不会更改。

直接装载计数器值不会更改显示的已保存计数器值。

关闭软件门只会中断计数；这意味着再次打开软件门后计数将继续进行。 即使软件门关闭，

数字量输入 DI 仍将保持激活状态。

在等时模式下也通过数字量输入上的各个沿来锁存和触发计数。 在 Ti 之前出现 后一个沿

时有效的计数器状态将显示在反馈接口中。

扩展的反馈接口

如果在支持读写更广泛的用户数据接口的 IM 151 后插入 1Count24V，则可从反馈接口 
(页 433)的字节 8 至 11 中读取当前计数值。

计数、测量和定位输入
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上升沿时同步 (S7-300, S7-400)

同步

如果已组态“通过上升沿同步”，则输入处参考信号的上升沿会将 1Count24V 设置为装载值。

您可以在一次性同步和周期性同步之间进行选择（“同步”参数）。

下图显示了一次性同步和周期性同步的计数器值。

需要符合以下条件：

• 计数模式必须已通过 SW 门启动。

• 必须设置“启用同步”(CTRL_SYN) 控制位 (页 431)。

计数、测量和定位输入
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• 一次性同步： 如果已置位使能位，第一个沿以装载值装载 1Count24V。
• 周期性同步： 如果已置位使能位，则第一个沿以及后面每一个沿都以装载值装载 

1Count24V。
• 成功进行同步后将置位反馈位 (页 433)STS_SYN。 它必须通过控制位 (页 431)RES_STS 复

位。

• 免弹跳开关的信号或旋转编码器的零标记可用作参考信号。

• 反馈位 (页 433)STS_DI 指示参考信号的电平。

在等时模式下，置位的反馈位 (页 433)STS_SYN 指示数字量输入的上升沿位于当前周期内的

时间 Ti 和上一周期内的时间 Ti 之间。

上升沿时锁存 (S7-300, S7-400)

锁存

计数器值和锁存值通过其 RESET 状态 ("0") 被预分配：

打开软件门时，启动计数功能。1Count24V 将从装载值（“0”）开始。

下图显示出装载值等于 0 时的锁存。

锁存值始终是数字量输入 DI 出现上升沿时准确的计数器值。

反馈接口 (页 433)中显示的是保存的计数器值，而非当前计数器值。 STS_DI 位指示锁存信

号的电平。

计数、测量和定位输入
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直接装载计数器值不会更改显示的已保存计数器值。

在等时模式下，在 Ti 之前出现 后一个上升沿时锁存的计数器状态将显示在反馈接口中。

根据参数分配，关闭软件门将取消或中断。 即使软件门关闭，数字量输入 DI 仍将保持激活

状态。

扩展的反馈接口

如果在支持读写更广泛的用户数据接口的 IM 151 后插入 1Count24V，则可从反馈接口 
(页 433)的字节 8 至 11 中读取当前计数值。

选择硬件门输入信号 (S7-300, S7-400)

硬件门输入信号

对于“功能 DI = HW 门”组态，通过函数“输入信号 HW 门”可反转数字量输入的电平。

反馈位 (页 433)STS_DI 指示数字量输入的电平。

选择同步 (S7-300, S7-400)

同步

如果已经在“DI 功能 (页 427)”参数中选择了“通过上升沿同步”(Synchronization with 
positive edge)，则可以在此选项中选择一次性同步或周期性同步：

• 一次性： 如果已置位使能位，第一个沿以装载值装载 1Count24V。
• 周期性： 如果已置位使能位，则第一个沿以及后面每一个沿都以装载值装载 1Count24V。

位置反馈的控制和反馈接口 (S7-300, S7-400)

位置反馈控制接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count24V，以下控制接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）

计数、测量和定位输入
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控制接口分配  
下表显示了位置反馈的 1Count24V 控制接口（输出）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 直接或准备装载值  
字节 4 位 7 错误确认 EXTF_ACK

位 6 保留 = 0  
位 5 保留 = 0  
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 触发状态位复位 RES_STS
位 1 启用同步 CTRL_SYN
位 0 软件门控制位 SW_GATE

字节 5 位 7 保留 = 0  
位 6 保留 = 0  
位 5 保留 = 0  
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 保留 = 0  
位 1 准备装载计数器 LOAD_PREPARE
位 0 直接装载计数器 LOAD_VAL

字节 6 到 7 保留 = 0 1)

1) 不用于扩展用户接口

有关控制位的说明

位 说明

CTRL_SYN 使用此位启用同步。

EXTF_ACK 错误确认

故障原因消除后，必须通过 EXTF_ACK 控制位确认错误位。

LOAD_PREPARE 准备装载计数器

字节 0 至 3 中的值用作装载值。

LOAD_VAL 将字节 0 至 3 中的值作为新计数器值直接装载。

计数、测量和定位输入
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位 说明

RES_STS 触发状态位复位

状态位通过 RES_STS 位和 RES_STS_A 位之间的确认过程进行复位。

SW_GATE 通过控制接口中的 SW_GATE 位打开/关闭软件门。

位置反馈反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count24V，以下反馈接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）

反馈接口分配  
下表显示了位置反馈的 1Count24V 反馈接口（输入）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 在数字量输入上执行锁存功能时的计数器值或存储的计数器值  
字节 4 位 7 编码器电源短路 ERR_24V

位 6 保留 = 0  
位 5 参数分配错误 ERR_PARA
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 复位激活的状态位 RES_STS_A
位 1 装载功能错误 ERR_LOAD
位 0 装载功能正在运行 STS_LOAD

计数、测量和定位输入
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地址 分配 名称

字节 5 位 7 向下状态 STS_C_DN
位 6 向上状态 STS_C_UP
位 5 保留 = 0  
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 保留 = 0  
位 1 DI 状态 STS_DI
位 0 内部门状态 STS_GATE

字节 6 位 7 过零点 STS_ND
位 6 计数下限 STS_UFLW
位 5 计数上限 STS_OFLW
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 保留 = 0  
位 1 保留 = 0  
位 0 同步状态 STS_SYN

字节 7 保留 = 0  
字节 8 到 11 计数器值 1)  

1) 扩展用户数据接口

有关反馈位的说明

位 说明

ERR_24V 编码器电源短路

错误位必须通过控制位 (页 431)EXTF_ACK 进行确认。

诊断报警（如果已参数化）。

ERR_LOAD 装载功能错误

传送期间无法同时设置 LOAD_VAL 和 LOAD_PREPARE 控制位 (页 431)。 与装载错误值（不

被接受）类似，这将导致 ERR_LOAD 状态位被置位。

ERR_PARA 分配的模块参数中出错。

RES_STS_A 复位激活的状态位

STS_C_DN 向下状态

计数、测量和定位输入
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位 说明

STS_C_UP 向上状态 
STS_DI DI 状态

在所有模式下，通过反馈接口中的 STS_DI 位指示 DI 的状态。

STS_GATE 内部门状态： 计数。

STS_LOAD 装载功能正在运行

STS_ND 在没有主计数方向的计数过程中，计数范围内的过零点。 该位必须通过控制位 (页 431) 
RES_STS 进行复位。

STS_OFLW
STS_UFLW

超出计数上限

超出计数下限

两个位均必须复位。

STS_SYN 同步状态：

成功同步后将置位 STS_SYN 位。 它必须通过控制位 (页 431)RES_STS 复位。

快速模式参数 (S7-300, S7-400)

选择对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

设置对 CPU/主站 STOP 的响应

可以组态 1Count24V 对较高级别控制器故障的响应。

参数 CPU/主站 STOP 时 1Count24V 的状态 分配新参数时将发生什么情况？

关闭 DO1 将取消当前模式。关闭门并禁用数字量输出。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

更改后的参数将被接受并生效。

继续工作模式 1) 当前模式将继续工作。 门和数字量输出的状态

不变。

门关闭。 将取消当前模式。 禁用数字量

输出。 更改后的参数将被接受并生效。

1) 如果在 CPU/主站从 STOP 转换为 RUN（启动）时该模式继续工作，CPU/主站不得清除输出。 
可能的解决方案： 在启动期间执行的用户程序部分中，置位 SW_GATE 控制位并将值传送到 1Count24V。
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自动分配新参数

新参数通过 CPU/DP 主站分配给 ET 200S 站：

• CPU/DP 主站通电后

• IM 151-1/IM 151-1 FO 通电后

• DP 传输失败后

• 将更改后的参数或 ET 200S 站的组态装载到 CPU/DP 主站后

• 插入 1Count24V 时
• 插入相应的电源模块或为其通电后 
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信号评估 (S7-300, S7-400)

选择计数和方向评估 (S7-300, S7-400)

信号评估 A*、B*
通过 A*、B* 进行信号评估可以定向计数。 根据参数分配，可以使用不同的评估模式：

• 脉冲和方向 (页 437)
对于具有方向电平的 24 V 脉冲发生器，方向信号 (B*) 和计数信号 (A*) 之间的间隔必须

至少为 5 µs/50 µs（取决于输入滤波器的设置）。

下图显示了方向信号和计数信号之间的间隔。

• 旋转编码器 (页 251)
如果连接了 24 V 旋转编码器，且此编码器具有两个在计数和方向输入处成 90 度异相的

轨迹，则可以在所有计数模式下设置单重评估 (页 251)。 也可以设置多重 (页 251)或四

重评估 (页 252)。
可以在所有评估模式下在方向输入 B* 处反转计数方向 (页 438)。
可以将各种不同的传感器连接到编码器输入（源型输出/推挽或漏型输出）。

说明

如果已为“编码器输入”参数选择 1Count24V 的“漏型输出”设置，则必须使用 M 开
关传感器。

说明

计数频率 100 kHz 是 A* 和 B* 信号的 大频率。 因此，双重评估下计数脉冲的 大频率

为 200 kHz，四重评估下为 400 kHz。

“脉冲和方向”评估 (S7-300, S7-400)

脉冲和方向

在该类型的评估中，方向输入 B* 处的电平用作方向设置。
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如果已为“信号评估”参数选择了“脉冲和方向”，则未接线的输入对应于“向上”计数方

向。

下图显示了具有方向电平的 24 V 脉冲发生器的信号。

选择用于输入信号的滤波器 (S7-300, S7-400)

输入滤波器

可根据 小脉冲宽度或 大信号频率激活滤波器，以便对计数输入 A*、方向输入 B* 和数字

量输入 DI 处的信号进行滤波。

可为每个输入选择 小 2.5 µs 或 25 µs 的脉冲宽度。 

选择编码器输入 (S7-300, S7-400)

编码器输入

可以将各种不同的传感器连接到编码器输入（源型输出/推挽或漏型输出）。

说明

如果已为“编码器输入”参数选择“漏型输出”设置，则必须使用 M 开关传感器。

选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向

为了根据过程调整计数方向，可以选择：

• 正常计数方向：

• 反向计数方向
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选择门功能 (S7-300, S7-400)

说明 
组态硬件门和软件门时，可以指定内部门是否可以取消或中断计数。 
• 取消计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从头再次启动。

• 中断计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从上一个当前计数器值启动。

DI 功能 (S7-300, S7-400)

选择 DI 功能 (S7-300, S7-400)

说明

选择具有“DI 功能”的数字量输入功能：

• 输入

数字量输入可用作“正常”输入。

• 硬件门 (页 245)（电平控制）

硬件门通过数字量输入端的信号打开和关闭。

• 上升沿时同步 (页 439)
计数器通过数字量输入端的上升沿设置为装载值。

默认设置为“输入”。

上升沿时同步 (S7-300, S7-400)

同步

如果已组态“通过上升沿同步”，则输入处的参考信号的上升沿会将 1Count24V 设置为初

始值（= 装载值）。

下图显示了通过上升沿进行同步的计数器值。
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需要符合以下条件：

• “快速模式”必须处于激活状态（硬件门）。

– 激活同步后，第一个沿以及所有其它沿都会将 1Count24V 装载为初始值（= 装载值）。

• 免弹跳开关的信号或旋转编码器的零标记可用作参考信号。

• STS_DI 反馈位指示参考信号的电平。

选择硬件门输入信号 (S7-300, S7-400)

硬件门输入信号

对于“功能 DI = HW 门”组态，通过函数“输入信号 HW 门”可反转数字量输入的电平。

反馈位 (页 441)STS_DI 指示数字量输入的电平。

指定装载值 (S7-300, S7-400)

装载值

可以为 1Count24V 指定装载值。

该装载值将直接用作初始值。

有效取值范围： -16777216 到 +16777215
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快速模式反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count24V，以下反馈接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3

反馈接口分配  
下表显示了快速模式下 1Count24V 反馈接口（输入）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 位 31 设备状态 LZ
  位 30 已应用等时模式 STS_TIC
  位 29 参数分配错误 ERR_PARA
  位 28 组错误 EXTF
  位 27 DI 状态 STS_DI
  位 26 方向（向上/向下）状态 STS_DIR
  位 25 内部门状态 STS_GATE
  位 0 到 24 计数值  

有关反馈位的说明

位 说明

ERR_PARA 分配的模块参数中出错。

EXTF 组错误

可能原因：

• 编码器电源短路

消除错误原因后，EXTF 将复位。

LZ 每次更新反馈接口时均会切换设备状态，即，反转上次发送的值。

STS_DI 该位将显示数字量输入 DI 的状态。

STS_DIR 方向状态：

• 对于编码器值从较大的编码器位置更改为较小的编码器位置（包括过零点）→“1”
• 对于编码器值从较小的编码器位置更改为较大的编码器位置（包括过零点）→“0”
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位 说明

STS_GATE 内部门状态： 计数。

STS_TIC 已应用等时模式（如果已分配）。

1Count24V 诊断 (S7-300, S7-400)

使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)

1Count24V 上的 LED 显示

1

2

3

SF

4 8

UP DN

① 组错误（红色）

② 计数方向的状态显示（绿色）

③ 数字量输入/数字量输出的状态显示（绿色）

1Count24V 上的 LED 状态和出错显示

下表显示了 1Count24V 上的状态和故障显示。 

事件 (LED) 原因 解决方法

SF UP DN 4 8
亮         未组态或插入了错误的模

块。存在诊断消息。 
检查参数分配。 评估诊断数

据。 
  亮       计数器低位的状态（如果计

数器向上计数）。 
 

    亮     计数器反低位的状态（如果

计数器向下计数）。 
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事件 (LED) 原因 解决方法

SF UP DN 4 8
      亮   DO（直接控制、比较器输

出）已激活。 
 

        亮 DI（HW 门、同步、锁存

器）已激活。 
 

错误类型 (S7-300, S7-400)
有关通道相关的诊断的结构的信息，请参见 ET 200S 站中使用的接口模块手册。 

1Count24V 错误类型

下表显示了 1Count24V 错误类型。 

错误类型 含义 解决方法

1D 00001: 
短路

传感器电源或执行器短路。 检查传感器的接线。 纠正布线。

5D 00101: 
过热

数字量输出过载。 纠正布线。

6D 00110: 
开路

到执行器的线路中断。 纠正布线。

9D 01001: 
错误

出现内部模块错误。 更换模块。 
电源模块的负载电压过低。 纠正布线。 检查负载电压。 

16D 10000: 
参数分配错误

尚未为模块分配参数。 纠正参数分配。

1.2.1.6 使用 ET 200S 1Count5V (S7-300, S7-400)

1Count5V 端子分配 (S7-300, S7-400)

接线要求  
必须屏蔽电缆（端子 1 和 8 以及端子 15 和 16）。两个末端均必须支持屏蔽。为此，请使

用屏蔽支持（请参见《ET 200S 分布式 I/O 系统》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/1144348)操作说明的附录）。 
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1Count5V 的端子分配

下表显示了 1Count5V 的端子分配。

视图 端子分配 注释

  A，/A：轨迹 A
B，/B：轨迹 B
N，/N：轨迹 N
24V：负载电压

24V DC：传感器电源

M：机壳接地

DI：数字量输入

DO1：数字量输出

DO2：数字量输出

组态参数并将参数分配给 1Count5V (S7-300, S7-400)

运行 (S7-300, S7-400)

选择工作模式 (S7-300, S7-400)

工作模式

可通过指定工作模式来定义 1Count5V 功能。

工作模式 说明

计数 (页 445) 预选计数模式

测量 (页 471) 预选测量模式

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

444 编程和操作手册, 11/2022



工作模式 说明

位置反馈 (页 489) 在该模式下，1Count5V 从装载值开始连续计数：

• 如果向上计数时 1Count5V 在达到计数上限后又接收到一个计数脉

冲，则它将跳转到计数下限并从此位置开始继续计数，不会丢失脉

冲。

• 如果向下计数时 1Count5V 在达到计数下限后又接收到一个计数脉

冲，则它将跳转到计数上限并从此位置开始继续计数，不会丢失脉

冲。

快速模式 (页 502)
（从固件版本 V2.0 
起支持）

在该模式下，1Count5V 从初始值开始连续计数：

• 如果向上计数时 1Count5V 在达到可用 25 位表示的 大值（所有

计数器位都置位）后接收到其它脉冲，计数值将跳到“0”并从此时开

始恢复计数而不会丢失脉冲。

• 如果向下计数时 1Count5V 达到值“0”且随后接收到其它计数脉冲，

计数值将跳到可用 25 位表示的 大值（所有计数器位都置位）并

从此时开始恢复计数而不会丢失脉冲。

这种工作模式可用于在极短的等时周期下执行位置反馈。

计数参数 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

如果在参数分配中启用组诊断，则会执行通道特定的诊断。
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选择对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

设置对 CPU/主站 STOP 的响应

可以组态 1Count5V 对上级控制器故障的响应。

参数 CPU/主站 STOP 时 1Count5V 的状态 分配新参数时将发生什么情况？

关闭 DO 将取消当前模式。关闭门并禁用数字量输出。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

更改后的参数将被接受并生效。

继续工作模式 1) 当前模式将继续工作。 门和数字量输出的状态

不变。

门关闭。 将取消当前模式。 禁用数字量

输出。 更改后的参数将被接受并生效。

DO 替换某值 将取消当前模式。 门关闭并激活为数字量输出

设置的替换值。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

如果已为输出设置了“达到比较值时发出脉

冲”，则唯一可用的脉冲宽度替换值将为 1。

更改后的参数将被接受并生效。

DO 保持上一个值 将取消当前模式。 门关闭并保持数字量输出的

状态。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。 

更改后的参数将被接受并生效。

1) 如果在 CPU/主站从 STOP 转换为 RUN（启动）时该模式继续工作，CPU/主站不得清除输出。 
可能的解决方案： 在启动期间执行的用户程序部分中，置位 SW_GATE 控制位并将值传送到 1Count5V。

退出参数化的状态 
在什么条件下 1Count5V 会退出参数化的状态？

CPU 或主站必须处于 RUN 模式，并且必须在控制接口 (页 465)处进行更改。
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自动分配新参数

新参数通过 CPU/DP 主站分配给 ET 200S 站：

• CPU/DP 主站通电后

• IM 151-1/IM 151-1 FO 通电后

• DP 传输失败后

• 将更改后的参数或 ET 200S 站的组态装载到 CPU/DP 主站后

• 插入 1Count5V 时
• 插入相应的电源模块或为其通电后 

选择信号评估 (S7-300, S7-400)

信号评估 A、B
通过 A、B 进行信号评估使您可以定向计数。 根据参数分配，可以使用不同的评估模式：

• 旋转编码器 (页 251)
1Count5V 可对信号的沿进行计数。 通常，只能评估 A 处的沿（单重评估）。 要获得较

高的分辨率，可以在分配参数（“信号评估”参数）时，选择对信号进行单重 (页 251)评
估、双重 (页 251)评估还是四重 (页 252)评估。

多重评估只能通过带有 A 和 B 信号（成 90 度异相）的非对称增量编码器进行。

说明

计数频率 500 kHz 是 A 信号和 B 信号的 大频率。 这意味着双重评估中的计数脉冲 大

频率为 1 MHz，四重评估中的 大频率为 2 MHz。

激活信号对诊断 (S7-300, S7-400)

信号对监视

可监视信号对 A 和 /A、B 和 /B 以及 N 和 /N。

激活相应的复选框。

说明

只能在激活“A、/A 和 B、/B 诊断”后激活“N、/N 诊断”。
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选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向

为了根据过程调整计数方向，可以选择：

• 正常计数方向：

• 反向计数方向

计数模式下的输出特性 (S7-300, S7-400)

比较值和输出 (S7-300, S7-400)

简介

1Count5V 允许存储两个比较值，这两个值将分配给数字量输出。 可以根据计数器值和比较

值来激活输出。

数字量输出

1Count5V 有两个数字量输出。

可以为两个输出分配参数（“功能 DO1”和“功能 DO2”参数）。

您可以在操作期间更改数字量输出的功能和特性。

同时控制输出和比较器

如果为输出选择了比较功能，则可以使用 SET_DO1 或 SET_DO2 继续控制输出。 这使您可

以在控制程序中模拟比较功能的作用：

• 使用 SET_DO1 或 SET_DO2 的上升沿置位输出。

但是，如果选择了“达到比较值时的脉冲”功能，则仅输出一个具有特定持续时间的脉

冲。 当脉冲宽度为 0 时，只要计数值位于比较值上或滞后激活，即可通过 SET_DO1 或 
SET_DO2 置位输出。

SET_DO1 控制位无法与输出特性“在比较值处切换”一起使用。

• SET_DO1 或 SET_DO2 的下降沿将复位输出。
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请注意，如果比较结果发生变化，比较器仍处于激活状态并可以置位或复位输出。

说明

无法（通过比较器）在比较值处复位 SET_DO1 或 SET_DO2 置位的输出。

装载比较值

将比较值传送到 1Count5V。 这不影响计数。

两个比较值的有效范围

主计数方向：

无

主计数方向：

向上

主计数方向：

向下

计数下限

至

计数上限

-2147483648 
至

计数上限 -1

1 
至

 2147483647

修改数字量输出的功能和特性

可以在操作期间使用控制接口 (页 465)更改输出的功能和特性。 1Count5V 会删除输出并按

如下所述接受数值：

• 数字量输出 DO1 和 DO2 的功能： 如果更改该功能以满足比较条件，则直到下一个计数

脉冲才会置位输出。 但是，如果启用滞后 (页 453)，1Count5V 不会在输出处进行任何

更改。

• 滞后： 激活的滞后 (页 453)在发生更改后保持激活状态。 当下一次达到比较值时，将应

用新的滞后范围。

• 脉冲宽度： 新的脉冲持续时间 (页 456)将在下一个脉冲中生效。

选择输出特性 (S7-300, S7-400)

输出 DO1 和 DO2 的特性

在下拉列表中选择涉及的输出的特性：

• 输出 (页 450)
• 计数器值 ≥ 比较值时启用 (页 450)
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• 计数器值 ≤ 比较值时启用 (页 450)
• 达到比较值时发出脉冲 (页 451)
• 在比较值处切换 (页 451)（仅 DO1）

设置或修改数字量输出 DO1 的功能和特性

在设置或修改 DO1 的特性时，必须考虑所有可分配的相互依赖性。 如果不这样做将会产生

参数分配错误或装载错误。

约束条件：

如果为 DO1 分配“在比较值处切换”(Switch at comparison values)，则必须：

• 设置滞后 = 0，并且

• 还要将“DO2 功能”组态为“输出”。

输出 (S7-300, S7-400)

输出

可通过控制位 (页 465)SET_DO1 和 SET_DO2 打开和关闭输出。 
必须置位控制位 (页 465)CTRL_DO1 或 CTRL_DO2。
可通过反馈接口 (页 468)中的状态位 STS_DO1 和 STS_DO2 查询输出的状态。

状态位 (页 468)STS_CMP1 和 STS_CMP2 指示相关的输出是否已打开。 这些状态位在得到确

认前将保持各自的状态。 如果输出仍处于已激活状态，则将立即再次置位相应的位。 在未

启用 DO1 或 DO2 的情况下操作控制位 SET_DO1 或 SET_DO2 时，也会置位这些状态位。

等时模式

在等时模式下，输出 DO1 和 DO2 将在 To 时进行切换。

计数器值 ≤ 比较值时启用或计数器值 ≥ 比较值时启用 (S7-300, S7-400)

计数器值 ≤ 比较值和计数器值 ≥ 比较值

如果满足比较条件，相应的比较器将打开输出。 输出状态 (页 468)由 STS_DO1 和 STS_DO2 
指示。
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必须置位控制位 (页 465)CTRL_DO1 或 CTRL_DO2。
比较结果由状态位 (页 468)STS_CMP1 或 STS_CMP2 指示。 在比较条件不再满足之前，您不

能确认这些位，然后将其复位。

等时模式

同样在等时模式下，DO1 和 DO2 输出在满足比较条件时即可进行切换，并因此独立于总线

周期。

达到比较值时发出脉冲 (S7-300, S7-400)

达到比较值时发出脉冲

如果计数器状态达到比较值，则比较器在指定的脉冲持续时间内打开相应的数字量输出。

必须置位控制位 (页 465)CTRL_DO1 或 CTRL_DO2。
状态位 (页 468)STS_DO1 和 STS_DO2 的状态始终与相应数字量输出的状态相同。

比较结果由状态位 (页 468)STS_CMP1 或 STS_CMP2 指示，并且只有在脉冲宽度过后才能通

过确认进行复位。

如果指定了主计数方向，则仅当达到该主计数方向上的比较值时比较器才会切换。

如果未指定主计数方向，则当在任一方向上达到比较值时比较器都将切换。

如果数字量输出由控制位  (页 465)SET_DO1 或 SET_DO2 置位，将在脉冲宽度过后被复位。

等时模式

同样在等时模式下，DO1 和 DO2 输出在满足比较条件时即可进行切换，并因此独立于总线

周期。

在比较值处切换 (S7-300, S7-400)

在比较值处切换

在满足以下条件时，比较器切换输出。

• 必须使用装载功能 (页 465)CMP_VAL1 和 CMP_VAL2 装载两个比较值，并且

• 装载比较值后，必须通过 CRTL_DO1 启用输出 DO1 (页 465)。
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下表说明了打开或关闭 DO1 的条件：

  打开 DO1 的条件 关闭 DO1 的条件

V2 < V1
（请参见下图）

V2 ≤ 计数器状态 ≤ V1 V2 > 计数器状态

或

计数器状态 > V1
V2 = V1 V2 = 计数器状态 = V1 V2 ≠ 计数器状态 ≠ V1
V2 > V1
（请参见下图）

V1 > 计数器状态

或

计数器状态 > V2

V1 ≤ 计数器状态 ≤ V2

下图显示了取决于计数器值和比较值的输出 DO1 的状态：

• 计数开始时 V2 < V1

• 计数开始时 V2 > V1

比较结果由状态位 (页 468)STS_CMP1 指示。 您只能在不再满足比较条件时确认该位然后将

其复位。

此输出特性下没有滞后。

在这种输出特性下，无法通过控制位 (页 465)SET_DO1 控制 DO1 输出。
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等时模式

在等时模式下，输出 DO1 将在满足比较条件后立即切换，因此与总线周期无关。

选择替换值 DOx (S7-300, S7-400)

替换值 DO1 和 DO2
如果已在“对 CPU/主站 STOP 的响应”(Reaction to CPU/Master STOP) (页 446) 下选择了参数

“DO 替换某值”(DO substitute a value)，则在此处可以选择要在数字量输出 DO1 或 DO2 中
输出的替换值。

激活 DOx 诊断 (S7-300, S7-400)

DO1 和 DO2 诊断

只能通过数字量输出 DO1 或 DO2 处的长度大于 90 ms 的脉冲进行“DO1 诊断”或“DO2 诊
断”（断线、短路）。

选中在输出 DO1 或 DO2 处执行诊断的复选框。

设置滞后 (S7-300, S7-400)

滞后

编码器可保持在一个特定位置，然后在该位置附近波动。 此状态将使计数器状态在一个特

定值附近波动。 例如，如果在该波动范围内存在比较值，则关联的输出将按照波动的节奏

打开和关闭。 1Count5V 具有可编程滞后功能，以防止由于小范围波动而产生这种开关切换。 
您可以指定一个介于 0 和 255 之间的范围（0 表示： 滞后关闭）。

滞后还与超出上限和超出下限一起使用。

计数器值 ≤ 比较值和计数器值 ≥ 比较值时的作用

下图中的示例说明了滞后的作用。 该图显示了当滞后为 0（关闭）与滞后为 3 时输出的不

同响应。在该示例中，比较值为 5。
为计数器分配了以下设置： “主计数方向”=“向上”并且“在计数器状态 ≥ 比较值时启用”。

满足比较条件时，滞后将变为激活状态。 当滞后处于激活状态时，比较结果保持不变。
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如果计数器值超出滞后范围，滞后将不再处于激活状态。 比较器根据其比较条件重新进行

切换。

说明

如果当滞后处于激活状态时计数方向因比较值而改变，则输出将复位。

达到比较值且脉冲宽度等于 0 时的作用

下图中的示例说明了滞后的作用。 该图显示了当滞后为 0（关闭）与滞后为 3 时输出的不

同响应。在该示例中，比较值为 5。
为计数器分配了以下设置： “达到比较值时的脉冲”、“无主计数方向”并且“脉冲宽度为 
0”。
满足比较条件时，滞后将变为激活状态。 当滞后处于激活状态时，比较结果保持不变。 
如果计数器值超出滞后范围，滞后将不再处于激活状态。 比较器将删除比较结果。
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达到比较值时的作用，输出脉冲宽度

下图中的示例说明了滞后的作用。 该图显示了当滞后为 0（关闭）与滞后为 3 时输出的不

同响应。在该示例中，比较值为 5。
为计数器分配了以下设置： “达到比较值时发出脉冲”、“无主计数方向”和“脉冲宽度大

于 0”。
满足比较条件时，滞后变为激活状态并且将输出分配的宽度的脉冲。

如果计数器值超出滞后范围，滞后将不再处于激活状态。

启用滞后时，1Count5V 会存储计数方向。

如果在不同于存储计数方向的方向上超出滞后范围，则输出脉冲。
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指定脉冲宽度 (S7-300, S7-400)

脉冲宽度

当相应的数字量输出置位时，脉冲宽度开始。 脉冲宽度至少精确到 2 ms。
可以设置脉冲宽度以适合使用的执行器。 脉冲宽度指定要设置的输出的长度。 脉冲宽度可在 
0 ms 和 510 ms 之间预选（以 2 ms 为增量）。

如果脉冲宽度 = 0，则直到比较条件不再满足时才会置位输出。 请注意，计数脉冲时间必须

大于数字量输出的 短切换时间。

等时模式

同样在等时模式下，DO1 和 DO2 输出在满足比较条件时即可进行切换，并因此独立于总线

周期。

选择计数模式 (S7-300, S7-400)

说明

可通过设置计数模式定义 1Count5V 功能。

工作模式 说明

连续计数 (页 224)
（使用或不使用门）

1Count5V 从当前计数器值开始连续计数。

单次计数 (页 225)
（使用硬件门或软件门）

门打开时，1Count5V 从装载值开始，一直计数到计数限值。

循环计数 (页 226)
（使用硬件门或软件门）

门打开时，1Count5V 从装载值开始，在计数限值之间计数。

默认设置为“连续计数”工作模式。
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选择主计数方向 (S7-300, S7-400)

说明  
通过组态主计数方向 (页 227)（向上或向下），您可以借助于设置计数上限 (页 464)来缩小

大计数范围。 这样，参数化的计数范围将介于 0 和参数化的计数上限之间。 
只能在“单次计数”和“循环计数”模式下选择主计数方向。

可以选择以下特性：

• 无（无主计数方向）

• 向上

• 向下

选择门功能 (S7-300, S7-400)

说明 
组态硬件门和软件门时，可以指定内部门是否可以取消或中断计数。 
• 取消计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从头再次启动。

• 中断计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从上一个当前计数器值启动。

DI 功能 (S7-300, S7-400)

选择 DI 功能 (S7-300, S7-400)

说明

选择具有“DI 功能”的数字量输入功能：

• 输入

数字量输入可用作“正常”输入。

• 硬件门 (页 245)（电平控制）

硬件门通过数字量输入端的信号打开和关闭。

• 上升沿时锁存/重新触发 (页 458)
计数器值通过数字量输入端的上升沿保存（锁存）。 每次保存值时都将计数器设置为装

载值。
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• 上升沿时同步 (页 459)
计数器通过数字量输入端的上升沿设置为装载值。

• 上升沿时锁存 (页 461)
计数器值通过数字量输入端的上升沿保存（锁存）。

• 同步的硬件使能 (页 462)
数字量输入可用作硬件使能。 硬件使能激活时，编码器零标记会将计数器设置为装载值。

默认设置为“输入”。

上升沿时锁存/重新触发 (S7-300, S7-400)

锁存/重新触发

该功能可在数字量输入出现上升沿时保存 1Count5V 的当前内部计数器值并重新触发计数。 
这意味着在上升沿时存储当前内部计数器值（锁存值），然后用装载值再次装载 1Count5V，
从该装载值开始重新计数。 
下图显示出装载值等于 0 时的锁存/重新触发。

必须通过软件门启用计数模式后，才能执行该功能。 它起始于数字量输入上的第一个上升沿。

反馈接口 (页 468)中显示的是保存的计数器值，而非当前计数器值。 STS_DI 位指示锁存和

重新触发信号的状态。
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锁存值通过其 RESET 状态被预分配：

• “0”表示主计数方向“无”和“向上”

• “分配计数上限参数”表示主计数方向“向下”

它在软件门打开时不会更改。

直接装载计数器值不会更改显示的已保存计数器值。

关闭软件门只会中断计数；这意味着再次打开软件门后计数将继续进行。 即使软件门关闭，

数字量输入 DI 仍将保持激活状态。

在等时模式下也通过数字量输入上的各个沿来锁存和触发计数。 在 Ti 之前出现 后一个沿

时有效的计数器状态将显示在反馈接口中。

扩展的反馈接口

如果在支持读写更广泛的用户数据接口的 IM 151 后插入 1Count5V，则可从反馈接口 (页 468)
的字节 8 至 11 中读取当前计数值。

上升沿时同步 (S7-300, S7-400)

同步

如果已组态“通过上升沿同步”，则输入处参考信号的上升沿会将 1Count5V 设置为装载值。

可以在一次性同步和周期性同步之间进行选择（“同步”参数）。

下图显示了一次性同步和周期性同步的计数器值。
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需要符合以下条件：

• 计数模式必须已通过软件门启动。

• 必须设置“启用同步”(CTRL_SYN) 控制位 (页 465)。
• 一次性同步： 如果已置位使能位，第一个沿将以装载值装载 1Count5V。
• 周期性同步： 如果已置位使能位，则第一个沿以及后面每一个沿都以装载值装载 

1Count5V。
• 在成功同步后，置位 STS_SYN 反馈位 (页 468)并且 SYN LED 点亮。 RES_STS 控制位 

(页 465)将反馈位复位并关断 LED。
• 免弹跳开关的信号可用作参考信号。

• 反馈位 (页 468)STS_DI 指示参考信号的电平。
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在等时模式下，置位的反馈位 (页 468)STS_SYN 指示数字量输入的上升沿位于当前周期内的

时间 Ti 和上一周期内的时间 Ti 之间。

上升沿时锁存 (S7-300, S7-400)

锁存

计数器值和锁存值通过其 RESET 状态被预分配：

• “0”表示主计数方向“无”和“向上”

• “分配计数上限参数”表示主计数方向“向下”

打开软件门时，启动计数功能。1Count5V 将从装载值开始：

• “0”表示主计数方向“无”和“向上”

• “分配计数上限参数”表示主计数方向“向下”

下图显示出装载值等于 0 时的锁存。

锁存值始终是数字量输入 DI 出现上升沿时准确的计数器值。

反馈接口 (页 468)中显示的是保存的计数器值，而非当前计数器值。 STS_DI 位指示锁存信

号的电平。

直接装载计数器值不会更改显示的已保存计数器值。

在等时模式下，在 Ti 之前出现 后一个上升沿时锁存的计数器状态将显示在反馈接口中。
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根据参数分配，关闭软件门将取消或中断。 即使软件门关闭，数字量输入 DI 仍将保持激活

状态。

扩展的反馈接口

如果在支持读写更广泛的用户数据接口的 IM 151 后插入 1Count5V，则可从反馈接口 (页 468)
的字节 8 至 11 中读取当前计数值。

同步的硬件使能 (S7-300, S7-400)

通过 DI 和零标记同步

如果已组态“同步的硬件使能”，DI 将用作硬件使能。 当 HW 使能处于激活状态时，将通

过编码器的零标记使用装载值装载 1Count5V。
可以在一次性同步和周期性同步之间进行选择（“同步 (页 464)”参数）。

下图显示了一次性同步和周期性同步的计数器值。
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需要符合以下条件：

• 计数模式必须已通过软件门启动。

• 必须设置“启用同步”(CTRL_SYN) 控制位 (页 465)。
• 一次性同步： 如果已置位使能位，且存在 HW 使能，则首个零标记会以装载值装载 

1Count5V。
• 周期性同步： 如果已置位使能位且存在 HW 使能，则首个零标记以及后面每一个零标记

都将以装载值装载 1Count5V。
• 在成功同步后，置位 STS_SYN 反馈位 (页 468)并且 SYN LED 点亮。 RES_STS 控制位 

(页 465)将反馈位复位并关断 LED。
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• 免弹跳开关的信号可用作参考信号。

• 反馈位 (页 468)STS_DI 指示参考信号的电平。

在等时模式下，置位的反馈位 (页 468)STS_SYN 指示数字量输入的上升沿位于当前周期内的

时间 Ti 和上一周期内的时间 Ti 之间。

选择硬件门输入信号 (S7-300, S7-400)

硬件门输入信号

对于“功能 DI = HW 门”组态，通过函数“输入信号 HW 门”可反转数字量输入的电平。

反馈位 (页 468)STS_DI 指示数字量输入的电平。

选择同步 (S7-300, S7-400)

同步

如果已经在“DI 功能 (页 457)”参数中选择“上升沿时同步”(Synchronization with positive 
edge)，则可以在此选择一次性同步或周期性同步：

• 一次： 如果已置位使能位，第一个沿以装载值装载 1Count5V。
• 周期性： 如果已置位使能位，则第一个沿以及后面每一个沿都以装载值装载 1Count5V。

指定计数上限 (S7-300, S7-400)

说明

通过同时组态计数上限和主计数方向 (页 227)（向上或向下），您可以缩小 大计数范围。 
这样，参数化的计数范围将介于 0 和参数化的计数上限之间。 
计数上限可以是从大于 1 到计数范围上限之间的任何值。 
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计数模式的控制和反馈接口 (S7-300, S7-400)

计数模式的控制接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count5V，以下控制接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）
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控制接口分配  
下表显示了计数模式的 1Count5V 控制接口（输出）的分配情况。

地址 分配

字节 0 到 3 直接装载值，准备中，比较值 1 或 2
  字节 0 1Count5V 的 DO1 和 DO2 的特性

位 2 位 1 位 0 功能 DO1
0 0 0 输出

0 0 1 计数器值 ≥ 比较值时启用

0 1 0 计数器值 ≤ 比较值时启用

0 1 1 达到比较值时发出脉冲

1 0 0 在比较值处切换

1 0 1 禁用

1 1 0 禁用

1 1 1 禁用

  位 5 位 4 功能 DO2
0 0 输出

0 1 计数器值 ≥ 比较值时启用

1 0 计数器值 ≤ 比较值时启用

1 1 达到比较值时发出脉冲

位 3、6 和 7： 保留 = 0
字节 1 到 3 字节 1 滞后 DO1、DO2（介于 0 至 255 的取值范围内）

字节 2 脉冲宽度 DO1、DO2（介于 0 至 255 的取值范围内）

字节 3 保留 = 0
  名称
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地址 分配

字节 4 位 7 错误确认 EXTF_ACK
位 6 启用 DO2 CTRL_DO2
位 5 控制位 DO2 SET_DO2
位 4 启用 DO1 CTRL_DO1
位 3 控制位 DO1 SET_DO1
位 2 触发状态位复位 RES_STS
位 1 启用同步 CTRL_SYN
位 0 软件门控制位 SW_GATE

字节 5 位 7 保留 = 0  
位 6 保留 = 0  
位 5 保留 = 0  
位 4 更改 DO1、DO2 的功能和特性 C_DOPARAM
位 3 装载比较值 2 CMP_VAL2
位 2 装载比较值 1 CMP_VAL1
位 1 准备装载计数器 LOAD_PREPARE
位 0 直接装载计数器 LOAD_VAL

字节 6 到 7 保留 = 0 1)

1) 不用于扩展用户接口

有关控制位的说明

位 说明

C_DOPARAM 更改 DO1、DO2 的功能和特性

字节 0 至 2 中的值用作 DO1、DO2 的新功能、滞后和脉冲宽度。 这可能导致发生以下错

误： 不满足“在比较值处切换”特性的条件。

CMP_VAL1 装载比较值 1
通过控制位“装载比较值 1”(CMP_VAL1) 将字节 0 至 3 中的值传送给比较值 1。

CMP_VAL2 装载比较值 2
通过控制位“装载比较值 2”(CMP_VAL2) 将字节 0 至 3 中的值传送给比较值 2。

CTRL_DO1 启用 DO1
可以使用该位启用 DO1 输出。
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位 说明

CTRL_DO2 启用 DO2
使用该位启用 DO2 输出。

CTRL_SYN 使用此位启用同步。

EXTF_ACK 错误确认

故障原因消除后，必须通过 EXTF_ACK 控制位确认错误位。 
LOAD_PREPARE 准备装载计数器

字节 0 至 3 中的值用作装载值。

LOAD_VAL 将字节 0 至 3 中的值作为新计数器值直接装载。

RES_STS 触发状态位复位

状态位通过 RES_STS 位和 RES_STS_A 位之间的确认过程进行复位。

SET_DO1 控制位 DO1
置位 CRTL_DO1 时打开和关闭 DO1 数字量输出。

SET_DO2 控制位 DO2
置位 CRTL_DO2 时打开和关闭 DO2 数字量输出。

SW_GATE 软件门控制位

通过控制接口中的 SW_GATE 位打开/关闭软件门。

计数模式的反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count5V，以下反馈接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）
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反馈接口分配  
下表显示了计数模式的 1Count5V 反馈接口（输入）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 在数字量输入上执行锁存功能时的计数器值或存储的计数器值  
字节 4 位 7 编码器电源短路 ERR_24V

位 6 短路/断线/过热 ERR_DO1
位 5 参数分配错误 ERR_PARA
位 4 短路/断线/过热 ERR_DO2
位 3 短路/断线/编码器信号 ERR_ENCODER
位 2 复位激活的状态位 RES_STS_A
位 1 装载功能错误 ERR_LOAD
位 0 装载功能正在运行 STS_LOAD

字节 5 位 7 向下方向状态 STS_C_DN
位 6 向上方向状态 STS_C_UP
位 5 保留 = 0  
位 4 DO2 状态 STS_DO2
位 3 DO1 状态 STS_DO1
位 2 保留 = 0  
位 1 DI 状态 STS_DI
位 0 内部门状态 STS_GATE

字节 6 位 7 在没有主计数方向的情况下进行计数时，计数范围内的过零点 STS_ND
位 6 计数下限 STS_UFLW
位 5 计数上限 STS_OFLW
位 4 比较器 2 状态 STS_CMP2
位 3 比较器 1 状态 STS_CMP1
位 2 保留 = 0  
位 1 保留 = 0  
位 0 同步状态 STS_SYN

字节 7 保留 = 0  
字节 8 到 11 计数器值 1  

1) 扩展用户数据接口
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有关反馈位的说明

位 说明

ERR_24V 编码器电源短路

错误位必须通过 EXTF_ACK 控制位 (页 465)确认。 
诊断报警（如果已参数化）。

ERR_DO1 由于输出 DO1 处发生过载导致短路/断线/过热

错误位必须通过 EXTF_ACK 控制位 (页 465)确认。 
诊断报警（如果已参数化）。

ERR_DO2 输出 DO2 处短路/断线/过热

错误位必须通过 EXTF_ACK 控制位 (页 465)确认。 
诊断报警（如果已参数化）。

ERR_ENCODER 5 V 编码器的短路/断线信号

错误位必须通过 EXTF_ACK 控制位 (页 465)确认。 
诊断报警（如果已参数化）。

ERR_LOAD 装载功能错误

传送期间无法同时置位 LOAD_VAL、LOAD_PREPARE、CMP_VAL1、CMP_VAL2 和 
C_DOPARAM 控制位 (页 465)。 与装载错误值（不被接受）类似，这将导致 ERR_LOAD 状
态位被置位。

ERR_PARA 分配的模块参数中出错。

RES_STS_A 复位激活的状态位

STS_C_DN 向下状态

STS_C_UP 向上状态 
STS_CMP1 比较器 1 状态

STS_CMP1 状态位指示输出是否已打开。 它必须通过控制位 (页 465)RES_STS 进行确认。 
如果在输出仍处于打开状态时确认状态位，则会立即将该位再次置位。 如果在未启用 DO1 
时使用 SET_DO1 控制位，也会将该位置位。

STS_CMP2 比较器 2 状态

STS_CMP2 状态位指示输出是否已打开。 它必须通过控制位 (页 465)RES_STS 进行确认。 
如果在输出仍处于打开状态时确认状态位，则会立即将该位再次置位。 如果在未启用 DO2 
时运行 SET_DO2 控制位，也会将该位置位。

STS_DI DI 状态

在所有模式下，通过反馈接口中的 STS_DI 位指示 DI 的状态。

STS_DO1 DO1 状态

STS_DO1 状态位指示 DO1 数字量输出的状态。
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位 说明

STS_DO2 DO2 状态

STS_DO2 状态位指示 DO2 数字量输出的状态。

STS_GATE 内部门状态： 计数

STS_LOAD 装载功能正在运行

STS_ND 在没有主计数方向的情况下进行计数时，计数范围内的过零点。 该位必须通过控制位 
(页 465)RES_STS 进行复位。

STS_OFLW
STS_UFLW

超出计数上限

超出计数下限

两个位均必须复位。

STS_SYN 同步状态

成功同步后将置位 STS_SYN 位。 它必须通过控制位 (页 465)RES_STS 复位。

测量参数 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

如果在参数分配中启用组诊断，则会执行通道特定的诊断。

选择对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

设置对 CPU/主站 STOP 的响应

可以组态 1Count5V 对上级控制器故障的响应。

参数 CPU/主站 STOP 时 1Count5V 的状态 分配新参数时将发生什么情况？

关闭 DO 将取消当前模式。关闭门并禁用数字量输出。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

更改后的参数将被接受并生效。

继续工作模式 1) 当前模式将继续工作。 门和数字量输出的状态

不变。

门关闭。 将取消当前模式。 禁用数字量

输出。 更改后的参数将被接受并生效。
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参数 CPU/主站 STOP 时 1Count5V 的状态 分配新参数时将发生什么情况？

DO 替换某值 将取消当前模式。 门关闭并激活为数字量输出

设置的替换值。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

如果已为输出设置了“达到比较值时发出脉

冲”，则唯一可用的脉冲宽度替换值将为 1。

更改后的参数将被接受并生效。

DO 保持上一个值 将取消当前模式。 门关闭并保持数字量输出的

状态。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。 

更改后的参数将被接受并生效。

1) 如果在 CPU/主站从 STOP 转换为 RUN（启动）时该模式继续工作，CPU/主站不得清除输出。 
可能的解决方案： 在启动期间执行的用户程序部分中，置位 SW_GATE 控制位并将值传送到 1Count5V。

退出参数化的状态 
在什么条件下 1Count5V 会退出参数化的状态？

CPU 或主站必须处于 RUN 模式，并且必须在控制接口 (页 483)处进行更改。

自动分配新参数

新参数通过 CPU/DP 主站分配给 ET 200S 站：

• CPU/DP 主站通电后

• IM 151-1/IM 151-1 FO 通电后

• DP 传输失败后

• 将更改后的参数或 ET 200S 站的组态装载到 CPU/DP 主站后

• 插入 1Count5V 时
• 插入相应的电源模块或为其通电后 
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测量方法 (S7-300, S7-400)

概述 (S7-300, S7-400)

测量方法

可以为“测量步骤”参数选择下列测量方法：

• 使用积分时间 (页 473)
• 连续 (页 473)

通过积分时间进行测量 (S7-300, S7-400)

通过积分时间进行测量

在指定的积分时间内进行测量。 积分时间过后，将更新测量值。

通过 STS_CMP1 状态位 (页 486)指示测量的结束。 该位通过控制接口内的控制位 
(页 483)RES_STS 复位。

如果在指定的积分时间内没有至少两个上升沿，则返回 0 作为测量值。

第一个积分时间结束之前，返回值 -1。
您可以在操作期间更改下一次测量的积分时间。

反向

如果在积分时间内旋转方向反转，则该测量周期的测量值将是不确定的。 通过评估 STS_C_UP 
和 STS_C_DN 反馈位 (页 486)（方向评估），可对任何过程不确定性作出响应。 

参见

在等时模式下的积分时间和更新时间 (页 476)

连续测量 (S7-300, S7-400)

测量原理

1Count5V 对脉冲的每个上升沿都进行计数，并为其分配一个时间值（以 µs 为单位）。

更新时间指示模块在反馈接口中更新测量值的时间间隔。
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在每个更新时间具有一个或多个脉冲的脉冲序列的规则：

动态测量时间 = 当前更新时间间隔中的 后脉冲时间

减去

前一个更新时间间隔中的 后脉冲时间

更新时间过后，将计算新测量值并同动态测量时间一起输出该值。

如果当前更新时间不包含脉冲，则产生以下动态测量时间：

动态测量时间 = 当前时间（已过去的更新时间）

减去

后脉冲时间

更新时间过后，将用动态测量时间计算估计的测量值（假设脉冲发生在更新时间结束时）。

如果在频率和速度测量期间“每个动态测量时间 1 个脉冲”估计的测量值小于上一个测量值，

则该估计的测量值将作为新测量值输出。 进行周期测量时，如果动态测量时间大于上一个

测量周期，则动态测量时间将作为估计的周期输出。

下图显示了测量原理。

1Count5V 持续进行测量。 当分配参数时指定更新时间。

第一个更新时间结束之前的时间段内，返回值“-1”。
连续测量将在门打开后从要测量的脉冲串的第一个脉冲开始。 第一个测量值 早可在第二

个脉冲之后计算。
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每次更新时间过后，测量值（频率、周期或速度）都将在反馈接口中输出。 通过 STS_CMP1
状态位 (页 486)指示测量的结束。 该位通过应用完整确认原理，利用 RES_STS 和 RES_STS_A 
位进行复位。

如果在更新时间内旋转方向反转，则该测量周期的测量值将是不确定的。 通过评估 
STS_C_DN 和 STS_C_UP 反馈位 (页 486)（方向评估），可对任何过程异常行为作出响应。

下图以频率测量为例说明了连续测量的原理。

门控制

要控制 1Count5V，必须使用门功能。
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等时模式

在等时模式下，1Count5V 在每个总线周期内从控制接口接受控制位和控制值，并在同一周

期内报告回响应。

在每个周期内，1Count5V 都将传送在 Ti 时有效的测量值和状态位。

测量在 Ti 时开始和结束。

参见

在等时模式下的积分时间和更新时间 (页 476)

在等时模式下的积分时间和更新时间 (S7-300, S7-400)

在等时模式下的积分时间和更新时间

如果积分时间/更新时间持续多个 TDP 周期，则可以通过反馈接口的 STS_CMP1 状态位 (页 486)
（测量已完成）指示用户程序中的新测量值。 这将启用监视测量操作或与测量操作同步。 但
是需要 4 个 TDP 周期来确认该报警。 在此情况下， 短积分时间/更新时间为 (4 x TDP)。
如果应用程序允许 TDP 的积分时间/更新时间中的抖动并且测量值持续多个周期保持恒定，则

无需连续评估状态位 STS_CMP1。 那么，便可以使用 (1x TDP) 至 (3 x TDP) 的积分时间/更新时

间。

由于在积分时间的 后一个 TDP 周期内操作不再同步，因此积分时间/更新时间将增加一个 TDP 
周期。 这不会损坏测量值。

说明

不得超出积分时间/更新时间的取值范围限制（请参见各测量模式的表格）。

超出取值范围限值将导致参数分配错误，并且 1Count5V 不会进入等时模式。

说明

当将组态从非等时模式更改为等时模式以及从等时模式更改为非等时模式时，如果要保持积

分时间/更新时间的长度，则必须始终调整积分时间/更新时间参数。

激活信号对诊断 (S7-300, S7-400)

信号对监视

可监视信号对 A 和 /A 以及 B 和 /B。

计数、测量和定位输入
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激活复选框。

选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向

为了根据过程调整计数方向，可以选择：

• 正常计数方向：

• 反向计数方向

测量模式下的输出特性 (S7-300, S7-400)

选择输出 DO1 的特性 (S7-300, S7-400)

测量模式下的输出特性

可以为 1Count5V 的数字量输出分配参数。

可以存储频率测量、旋转速度测量或周期测量的上限和下限。 如果超出这些限制，将激活

数字量输出 DO1。 可以通过装载功能指定和更改这些限制值。 
可以在操作期间更改数字量输出的功能和特性。 新功能将立即生效。 在等时模式下，始终在 
Ti 时生效。

可在下拉列表框中的以下功能之间选择。

• 输出 (页 477)
• 超出限值 (页 478)（限值监视）

• 超出下限 (页 478)（限值监视）

• 超出上限 (页 478)（限值监视）

输出 (S7-300, S7-400)

输出

如果要打开或关闭输出，必须通过 CTRL_DO1 或 CTRL_DO2 控制位 (页 483)将其启用。

可通过控制位 (页 483)SET_DO1 和 SET_DO2 打开和关闭输出。 

计数、测量和定位输入
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可以通过反馈接口中的 状态位 (页 486)STS_DO1 或 STS_DO2 查询输出的状态。

在等时模式下，输出将在 To 时进行切换。

限制值监视 (S7-300, S7-400)

限值监视

下图说明了限值监视。

积分时间过后，获得的测量值（频率、旋转速度或周期）将与所指定的限值进行比较。

如果当前测量值小于参数化下限（测量值 < 下限），则将在反馈 (页 486)接口中设置位 
STS_UFLW = 1。
如果当前测量值大于参数化上限（测量值 > 上限），则将在反馈 (页 486)接口中设置位 
STS_OFLW = 1。
必须通过控制位 (页 483)RES_STS 确认这些位。

如果测量值在确认后仍然或再次超出限值，将再次置位对应的状态位。

将下限设置为 0 会关闭对“超出下限”的动态监视。

下表显示出如何根据参数分配通过限值监视设置启用的数字量输出 DO1：

“功能 DO1”参数 设置 DO1 ...
超出限值 测量值 < 下限

或

测量值 > 上限

超出下限 测量值 < 下限 
超出上限 测量值 > 上限

在等时模式下，输出将在 Ti 时刻测量结束后进行切换。

计数、测量和定位输入
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选择替换值 DOx (S7-300, S7-400)

替换值 DO1 和 DO2
如果已在“对 CPU/主站 STOP 的响应”(Reaction to CPU/Master STOP) (页 471) 下选择了参数

“DO 替换某值”(DO substitute a value)，则在此处可以选择要在数字量输出 DO1 或 DO2 中
输出的替换值。

激活 DOx 诊断 (S7-300, S7-400)

DO1 和 DO2 诊断

只能通过数字量输出 DO1 或 DO2 处的长度大于 90 ms 的脉冲进行“DO1 诊断”或“DO2 诊
断”（断线、短路）。

选中在输出 DO1 或 DO2 处执行诊断的复选框。

选择测量模式 (S7-300, S7-400)

说明

可通过指定测量模式来定义 1Count5V 功能。

  说明

工作模式 通过积分时间进行测量 连续测量

频率测量 (页 235)
（使用硬件门或软件门）

1Count5V 对在指定积分时间内

发生的脉冲进行计数。

1Count5V 对在动态测量时间内

发生的脉冲进行计数。

旋转速度测量 (页 236)
（使用硬件门或软件门）

1Count5V 对在指定积分时间内

从测速发电机收到的脉冲进行

计数，并根据该值和编码器每

转的脉冲数计算速度。

1Count5V 对在动态测量时间内

从测速发电机收到的脉冲进行

计数，并根据该值和编码器每

转的脉冲数计算速度。

周期测量 (页 238)
（使用硬件门或软件门）

1Count5V 通过在指定的积分时

间内对内部石英精度参考频率 
(16 MHz) 的脉冲进行计数，来

测量计数信号两个上升沿之间

的时间。

1Count5V 将动态测量时间表示

为周期。 如果周期的持续时间

小于更新时间，则计算周期平

均值。

默认设置为“频率测量”模式。
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选择周期分辨率 (S7-300, S7-400)

说明   
计算出的周期值以 1 μs 和 1/16 μs 显示。 
选择所需的分辨率单位。

计数、测量和定位输入
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带有误差指示的可能测量范围

• 通过积分时间测量周期

– 分辨率为 1 µs 时的测量范围和误差：

积分时间 Tmin ± 绝对误差 Tmin ± 绝对误差

100 s 1 µs* (10 ± 0) 1 µs* (100,000,000 ± 10,000)
10 s 1 µs* (10 ± 0) 1 µs* (10,000,000 ± 1,000)
1 s 1 µs* (10 ± 0) 1 µs* (1,000,000 ± 100)
0.1 s 1 µs* (10 ± 0) 1 µs* (100,000 ± 10)
0.01 s 1 µs* (10 ± 0) 1 µs* (10,000 ± 1)

– 分辨率 1/16 µs 时的测量范围和误差：

积分时间 Tmin ± 绝对误差 Tmin ± 绝对误差

100 s 1/16 µs* (160 ± 0) 1/16 µs* (1,600,000,000 ± 
160,000)

10 s 1/16 µs* (160 ± 0) 1/16 µs* (160,000,000 ± 16,000)
1 s 1/16 µs* (160 ± 0) 1/16 µs* (16,000,000 ± 1,600)
0.1 s 1/16 µs* (160 ± 0) 1/16 µs* (1,600,000 ± 160)
0.01 s 1/16 µs* (160 ± 0) 1/16 µs* (160,000 ± 16)

• 连续周期测量：

– 分辨率为 1 µs 时的测量范围和误差：

周期 Tmin ± 绝对误差 周期 Tmin ± 绝对误差

1 μs* (10 ± 0) 1 μs* (100,000 ± 10)
1 μs* (100 ± 0) 1 μs* (1,000,000 ± 100)
1 μs* (1,000 ± 0) 1 μs* (10,000,000 ± 1,002)
1 μs* (10,000 ±  1) 1 μs* (100,000,000 ± 10,020)

– 分辨率 1/16 µs 时的测量范围和误差：

周期 Tmin ± 绝对误差 周期 Tmin ± 绝对误差

1/16 μs* (160 ±  1) 1/16 μs* (1,600,000 ± 160)
1/16 μs* (1,600 ± 1) 1/16 μs* (16,000,000 ± 1,600)
1/16 μs* (16,000 ±  3) 1/16 μs* (160,000,000 ±  16,000)
1/16 μs* (160,000 ±  20) 1/16 μs* (1,600,000,000 ± 160,000)
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选择 DI 功能 (S7-300, S7-400)

说明

选择具有“DI 功能”的数字量输入功能：

• 输入

数字量输入可用作“正常”输入。

• 硬件门 (页 245)（电平控制）

硬件门通过数字量输入端的信号打开和关闭。

默认设置为“输入”。

选择硬件门输入信号 (S7-300, S7-400)

硬件门输入信号

对于“功能 DI = HW 门”组态，通过函数“输入信号 HW 门”可反转数字量输入的电平。

反馈位 (页 486)STS_DI 指示数字量输入的电平。

设置下限和上限 (S7-300, S7-400)

下限和上限   
可以保存频率测量、速度测量和周期测量的上限值以及下限值。如果超出这些限值，将激

活数字量输出 DO1 (页 477)。可以对这些限值进行组态并利用装载功能更改这些限值。 
下限和上限的取值范围如下：

测量模式 下限 (LL) 上限

频率测量 0 到 99,999,999 × 10-3 Hz LL+1 到 100,000,000 × 10-3 Hz
旋转速度测量 0 到 24,999,999 × 10-3/min LL+1 到 25,000,000 × 10-3 /min
周期持续时间测量（分辨率 = 1 μs） 0 到 119,999,999 μs LL+1 到 120,000,000 μs
周期持续时间测量（分辨率 = 1/16 
μs）

0 到 1 919 999 999 × 1/16 μs LL+1 到 1 920 000 000 × 1/16 μs

计数、测量和定位输入
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指定测量时间 (S7-300, S7-400)

说明

如果已选择测量模式，该模块将周期性地更新测量值。 更新时间/积分时间为测量时间与 
10ms 的乘积。 测量时间设置为因子 n。 
有关测量时间的取值范围的详细说明，请参见“测量基础 (页 230)”。

输入编码器每转脉冲数 (S7-300, S7-400)

编码器每转脉冲数

对于“旋转速度测量 (页 236)”模式，您还必须组态编码器每转脉冲数。

可在编码器的铭牌上或技术数据中找到编码器每转脉冲数的值。

测量模式的控制和反馈接口 (S7-300, S7-400)

测量模式的控制接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count5V，以下控制接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）

计数、测量和定位输入
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控制接口分配  
下表显示了测量模式的 1Count5V 控制接口（输出）的分配情况。

地址 分配

字节 0 到 3 下限或上限

DO1 的功能

字节 0 位 1 位 0 功能 DO1
0 0 输出

0 1 超出限值

1 0 超出下限

1 1 超出上限

字节 1 到 3 保留 = 0
积分时间/更新时间

字节 0、1 积分时间 [n × 10 ms]
（取值范围 1 至 1000/12000）

字节 2、3 保留 = 0
  名称

字节 4 位 7 错误确认 EXTF_ACK
位 6 启用 DO2 CTRL_DO2
位 5 控制位 DO2 SET_DO2
位 4 启用 DO1 CTRL_DO1
位 3 控制位 DO1 SET_DO1
位 2 启动状态位的复位 RES_STS
位 1 保留 = 0  
位 0 软件门控制位 SW_GATE

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

484 编程和操作手册, 11/2022



地址 分配

字节 5 位 7 保留 = 0  
位 6 保留 = 0  
位 5 保留 = 0  
位 4 更改 DO1 的功能 C_DOPARAM
位 3 保留 = 0  
位 2 更改积分时间 C_INTTIME
位 1 装载上限值 LOAD_PREPARE
位 0 装载下限值 LOAD_VAL

字节 6 到 7 保留 = 0 1)

1) 不用于扩展用户接口

有关控制位的说明

位 说明

C_DOPARAM 更改 DO1 的功能

采用字节 0 中的值作为 DO1 的新功能。

C_INTTIME 更改积分时间

采用字节 0 和 1 中的值作为下一次测量的新积分时间。

CTRL_DO1 启用 DO1
可以使用该位启用 DO1 输出。

CTRL_DO2 启用 DO2
使用该位启用 DO2 输出。

EXTF_ACK 错误确认

故障原因消除后，必须通过 EXTF_ACK 控制位确认错误位。

LOAD_PREPARE 装载上限值

字节 0 至 3 中的值用作新上限。

LOAD_VAL 装载下限值

字节 0 至 3 中的值用作新下限。

RES_STS 触发状态位复位

状态位通过 RES_STS 位和 RES_STS_A 位之间的确认过程进行复位。

计数、测量和定位输入
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位 说明

SET_DO1 控制位 DO1
置位 CRTL_DO1 时打开和关闭 DO1 数字量输出。

SET_DO2 控制位 DO2
置位 CRTL_DO2 时打开和关闭 DO2 数字量输出。

SW_GATE 软件门控制位

通过控制接口中的 SW_GATE 位打开/关闭软件门。

测量模式的反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count5V，以下反馈接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）

反馈接口分配  
下表显示了测量模式的 1Count5V 反馈接口（输入）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 测量值  
字节 4 位 7 编码器电源短路 ERR_24V

位 6 短路/断线/过热 ERR_DO1
位 5 参数分配错误 ERR_PARA
位 4 短路/断线/过热 ERR_DO2
位 3 短路/断线/编码器信号 ERR_ENCODER
位 2 复位激活的状态位 RES_STS_A
位 1 装载功能错误 ERR_LOAD
位 0 装载功能正在运行 STS_LOAD

计数、测量和定位输入
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地址 分配 名称

字节 5 位 7 向下状态 STS_C_DN
位 6 向上状态 STS_C_UP
位 5 保留 = 0  
位 4 DO2 状态 STS_DO2
位 3 DO1 状态 STS_DO1
位 2 保留 = 0  
位 1 DI 状态 STS_DI
位 0 内部门状态 STS_GATE

字节 6 位 70 保留 = 0  
位 6 下限，测量范围 STS_UFLW
位 5 上限，测量范围 STS_OFLW
位 4 保留 = 0  
位 3 测量已完成 STS_CMP1
位 2 保留 = 0  
位 1 保留 = 0  
位 0 保留 = 0  

字节 7 保留 = 0  
字节 8 到 11 计数器值 1)  

1) 扩展用户数据接口

有关反馈位的说明

位 说明

ERR_24V 编码器电源短路

错误位必须通过控制位 (页 483)EXTF_ACK 进行确认。

诊断报警（如果已参数化）。

ERR_DO1 输出 DO1 处短路/断线/过热

错误位必须通过控制位 (页 483)EXTF_ACK 进行确认。

诊断报警（如果已参数化）。

ERR_DO2 输出 DO2 处短路/断线/过热

错误位必须通过控制位 (页 483)EXTF_ACK 进行确认。

诊断报警（如果已参数化）。

计数、测量和定位输入
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位 说明

ERR_ENCODER 短路/断线/编码器信号

错误位必须通过控制位 (页 483)EXTF_ACK 进行确认。

诊断报警（如果已参数化）。

ERR_LOAD 装载功能错误

传送期间无法同时设置 LOAD_VAL、LOAD_PREPARE、C_DOPARAM 和 C_INTTIME 控制位 
(页 483)。 与装载错误值（不被接受）类似，这将导致 ERR_LOAD 状态位被置位。

ERR_PARA 分配的模块参数中出错。

RES_STS_A 复位激活的状态位

STS_C_DN 向下状态

STS_C_UP 向上状态 
STS_CMP1 测量已完成

每次时间间隔（更新时间/积分时间）过后，测量值都将更新。

通过积分时间进行测量：

通过 STS_CMP1 状态位指示测量的结束（间隔过后）。

连续测量：

更新时间结束时，如果输出的是测量值，则通过状态位 STS_CMP1 发出测量结束的信号。 
如果输出的是估算的测量值，则该位保持为“0”。
该位通过控制接口中的控制位 (页 483)RES_STS 复位。

STS_DI DI 状态

在所有模式下，通过反馈接口中的 STS_DI 位指示 DI 的状态。

STS_DO1 DO1 状态

STS_DO2 DO2 状态

STS_GATE 内部门状态： 测量。

STS_LOAD 装载功能正在运行

STS_OFLW
STS_UFLW

超出上限

超出下限

两个位均必须复位。

计数、测量和定位输入
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位置反馈参数 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

如果在参数分配中启用组诊断，则会执行通道特定的诊断。

选择对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

设置对 CPU/主站 STOP 的响应

可以组态 1Count5V 对上级控制器故障的响应。 

参数 CPU/主站 STOP 时 1Count5V 的状态 分配新参数时将发生什么情况？

关闭 DO 将取消当前模式。 关闭门并禁用数字量输出。 
复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

更改后的参数将被接受并生效。

继续工作模式 1) 当前模式将继续工作。 门和数字量输出的状态

不变。

门关闭。 将取消当前模式。 禁用数字量

输出。 更改后的参数将被接受并生效。

1) 如果在 CPU/主站从 STOP 转换为 RUN（启动）时该模式继续工作，CPU/主站不得清除输出。 
可能的解决方案： 在启动期间执行的用户程序部分中，置位 SW_GATE 控制位并将值传送到 1Count5V。

保持分配的状态 
在什么条件下 1Count5V 会退出参数化的状态？

CPU 或主站必须处于 RUN 模式，并且必须在控制接口 (页 498)处进行更改。

自动分配新参数

新参数通过 CPU/DP 主站分配给 ET 200S 站：

• CPU/DP 主站通电后

• IM 151-1/IM 151-1 FO 通电后

• DP 传输失败后

• 将更改后的参数或 ET 200S 站的组态装载到 CPU/DP 主站后
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• 插入 1Count5V 时
• 插入适当的电源模块或为其通电后

选择信号评估 (S7-300, S7-400)

信号评估 A、B
通过 A、B 进行信号评估使您可以定向计数。 根据参数分配，可以使用不同的评估模式：

• 旋转编码器 (页 251)
1Count5V 可对信号的沿进行计数。 通常，只能评估 A 处的沿（单重评估）。 要获得较

高的分辨率，可以在分配参数（“信号评估”参数）时，选择对信号进行单重 (页 251)评
估、双重 (页 251)评估还是四重 (页 252)评估。

多重评估只能通过带有 A 和 B 信号（成 90 度异相）的非对称增量编码器进行。

说明

计数频率 500 kHz 是 A 信号和 B 信号的 大频率。 这意味着双重评估中的计数脉冲 大

频率为 1 MHz，四重评估中的 大频率为 2 MHz。

激活信号对诊断 (S7-300, S7-400)

信号对监视

可监视信号对 A 和 /A、B 和 /B 以及 N 和 /N。

激活相应的复选框。

说明

只能在激活“A、/A 和 B、/B 诊断”后激活“N、/N 诊断”。

选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向

为了根据过程调整计数方向，可以选择：

• 正常计数方向：

• 反向计数方向

计数、测量和定位输入
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选择门功能 (S7-300, S7-400)

说明 
组态硬件门和软件门时，可以指定内部门是否可以取消或中断计数。 
• 取消计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从头再次启动。

• 中断计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从上一个当前计数器值启动。

DI 功能 (S7-300, S7-400)

选择 DI 功能 (S7-300, S7-400)

说明

选择具有“DI 功能”的数字量输入功能：

• 输入

数字量输入可用作“正常”输入。

• 硬件门 (页 245)（电平控制）

硬件门通过数字量输入端的信号打开和关闭。

• 上升沿时锁存/重新触发 (页 492)
计数器值通过数字量输入端的上升沿保存（锁存）。 每次保存值时都将计数器设置为装

载值。

• 上升沿时同步 (页 493)
计数器通过数字量输入端的上升沿设置为装载值。

• 上升沿时锁存 (页 495)
计数器值通过数字量输入端的上升沿保存（锁存）。

• 同步的硬件使能 (页 496)
数字量输入可用作硬件使能。 硬件使能激活时，编码器零标记会将计数器设置为装载值。

默认设置为“输入”。
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上升沿时锁存/重新触发 (S7-300, S7-400)

锁存/重新触发

该功能可在数字量输入出现上升沿时保存 1Count5V 的当前内部计数器值并重新触发计数。 
这意味着在上升沿时存储当前内部计数器值（锁存值），然后用装载值再次装载 1Count5V，
从该装载值开始重新计数。 
下图显示出装载值等于 0 时的锁存/重新触发。

必须通过 SW 门启用计数模式，才能执行该功能。 它从数字量输入上的第一个正跳沿开始。

反馈接口 (页 500)中显示的是保存的计数器值，而非当前计数器值。 STS_DI 位指示锁存和

重新触发信号的状态。

锁存值通过其 RESET 状态（“0”）进行预分配。 它在 SW 门打开时不会更改。

直接装载计数器不会导致指示的存储计数器状态发生变化。

如果关闭 SW 门，计数只是中断；这表示再次打开 SW 门时计数仍继续进行。 即使 SW 门关闭，

数字量输入 DI 仍将保持活动状态。

在等时模式下也通过数字量输入上的各个沿来锁存和重新触发计数。 在 Ti 之前出现 后一

个沿时有效的计数器状态将显示在反馈接口中。
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扩展的反馈接口

如果在支持读写更广泛的用户数据接口的 IM 151 后插入 1Count5V，则可从反馈接口 (页 500)
的字节 8 至 11 中读取当前计数值。

上升沿时同步 (S7-300, S7-400)

同步

如果已组态“通过上升沿同步”，则输入处参考信号的上升沿会将 1Count5V 设置为装载值。

可以在一次性同步和周期性同步之间进行选择（“同步”参数）。

下图显示了一次性同步和周期性同步的计数器值。
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需要符合以下条件：

• 计数模式必须已通过软件门启动。

• 必须设置“启用同步”(CTRL_SYN) 控制位 (页 498)。
• 一次性同步： 如果已置位使能位，第一个沿将以装载值装载 1Count5V。
• 周期性同步： 如果已置位使能位，则第一个沿以及后面每一个沿都以装载值装载 

1Count5V。
• 在成功同步后，置位 STS_SYN 反馈位 (页 500)并且 SYN LED 点亮。 RES_STS 控制位 

(页 498)将反馈位复位并关断 LED。
• 免弹跳开关的信号可用作参考信号。

• 反馈位 (页 500)STS_DI 指示参考信号的电平。
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在等时模式下，置位的反馈位 (页 500)STS_SYN 指示数字量输入的上升沿位于当前周期内的

时间 Ti 和上一周期内的时间 Ti 之间。

上升沿时锁存 (S7-300, S7-400)

锁存

计数器值和锁存值通过其 RESET 状态 ("0") 被预分配。

打开 SW 门时将启动计数功能。 1Count5V 从装载值（“0”）开始计数。

下图显示出装载值等于 0 时的锁存。

锁存值始终是数字量输入 DI 出现上升沿时准确的计数器状态。

反馈接口 (页 500)中显示的是保存的计数器值，而非当前计数器值。 STS_DI 位指示锁存信

号的电平。

直接装载计数器值不会更改显示的已保存计数器值。

在等时模式下，在 Ti 之前出现 后一个上升沿时锁存的计数器状态将显示在反馈接口中。

根据参数分配的不同，关闭 SW 门时会取消或中断计数。 即使软件门关闭，数字量输入 DI 仍
将保持激活状态。
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扩展的反馈接口

如果在支持读写更广泛的用户数据接口的 IM 151 后插入 1Count5V，则可从反馈接口 (页 500)
的字节 8 至 11 中读取当前计数值。

同步的硬件使能 (S7-300, S7-400)

通过 DI 和零标记同步

如果已组态“同步的硬件使能”，DI 将用作硬件使能。 当 HW 使能处于激活状态时，将通

过编码器的零标记使用装载值装载 1Count5V。
可以在一次性同步和周期性同步之间进行选择（“同步 (页 498)”参数）。

下图显示了一次性同步和周期性同步的计数器值。
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需要符合以下条件：

• 计数模式必须已通过软件门启动。

• 必须设置“启用同步”(CTRL_SYN) 控制位 (页 498)。
• 一次性同步： 如果已置位使能位，且存在 HW 使能，则首个零标记会以装载值装载 

1Count5V。
• 周期性同步： 如果已置位使能位且存在 HW 使能，则首个零标记以及后面每一个零标记

都将以装载值装载 1Count5V。
• 在成功同步后，置位 STS_SYN 反馈位 (页 500)并且 SYN LED 点亮。 RES_STS 控制位 

(页 498)将反馈位复位并关断 LED。
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• 免弹跳开关的信号可用作参考信号。

• 反馈位 (页 500)STS_DI 指示参考信号的电平。

在等时模式下，置位的反馈位 (页 500)STS_SYN 指示数字量输入的上升沿位于当前周期内的

时间 Ti 和上一周期内的时间 Ti 之间。

选择硬件门输入信号 (S7-300, S7-400)

硬件门输入信号

对于“功能 DI = HW 门”组态，通过函数“输入信号 HW 门”可反转数字量输入的电平。

反馈位 (页 500)STS_DI 指示数字量输入的电平。

选择同步 (S7-300, S7-400)

同步

如果已经在“DI 功能 (页 491)”参数中选择“上升沿时同步”(Synchronization with positive 
edge)，则可以在此选择一次性同步或周期性同步：

• 一次： 如果已置位使能位，第一个沿以装载值装载 1Count5V。
• 周期性： 如果已置位使能位，则第一个沿以及后面每一个沿都以装载值装载 1Count5V。

位置反馈的控制和反馈接口 (S7-300, S7-400)

位置反馈控制接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count5V，以下控制接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）

计数、测量和定位输入

1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）

使用工艺功能

498 编程和操作手册, 11/2022



控制接口分配  
下表显示了位置反馈的 1Count5V 控制接口（输出）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 直接或准备装载值  
字节 4 位 7 错误确认 EXTF_ACK

位 6 保留 = 0  
位 5 保留 = 0  
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 触发状态位复位 RES_STS
位 1 启用同步 CTRL_SYN
位 0 软件门控制位 SW_GATE

字节 5 位 7 保留 = 0  
位 6 保留 = 0  
位 5 保留 = 0  
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 保留 = 0  
位 1 准备装载计数器 LOAD_PREPARE
位 0 直接装载计数器 LOAD_VAL

字节 6 到 7 保留 = 0 1)  
1) 不用于扩展用户接口

有关控制位的说明

位 说明

CTRL_SYN 使用该位启用同步。

EXTF_ACK 错误确认

故障原因消除后，必须通过 EXTF_ACK 控制位确认错误位。

LOAD_PREPARE 准备装载计数器

字节 0 至 3 中的值用作装载值。

LOAD_VAL 将字节 0 至 3 中的值作为新计数值直接装载。
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位 说明

RES_STS 触发状态位复位

状态位通过 RES_STS 位和 RES_STS_A 位之间的确认过程进行复位。

SW_GATE 软件门控制位

通过控制接口中的 SW_GATE 位打开/关闭软件门。

位置反馈反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count5V，以下反馈接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
• 字节 8 ... 11（扩展用户数据接口）

反馈接口分配  
下表显示了位置反馈的 1Count5V 反馈接口（输入）的分配情况。 

地址 分配 名称

字节 0 到 3 在数字量输入上执行锁存功能时的计数器值或存储的计数器值  
字节 4 位 7 编码器电源短路 ERR_24V

位 6 保留 = 0  
位 5 参数分配错误 ERR_PARA
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 复位激活的状态位 RES_STS_A
位 1 装载功能错误 ERR_LOAD
位 0 装载功能正在运行 STS_LOAD

计数、测量和定位输入
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地址 分配 名称

字节 5 位 7 向下状态 STS_C_DN
位 6 向上状态 STS_C_UP
位 5 保留 = 0  
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 保留 = 0  
位 1 DI 状态 STS_DI
位 0 内部门状态 STS_GATE

字节 6 位 7 过零点 STS_ND
位 6 计数下限 STS_UFLW
位 5 计数上限 STS_OFLW
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 保留 = 0  
位 1 保留 = 0  
位 0 同步状态 STS_SYN

字节 7 保留 = 0  
字节 8 到 11 计数器值 1)  

1) 扩展用户数据接口

有关反馈位的说明

位 说明

ERR_24V 编码器电源短路

错误位必须通过控制位 (页 498)EXTF_ACK 进行确认。

诊断报警（如果已参数化）。

ERR_LOAD 装载功能错误

传送期间无法同时设置 LOAD_VAL 和 LOAD_PREPARE 控制位 (页 498)。 与装载错误值（不

被接受）类似，这将导致 ERR_LOAD 状态位被置位。

ERR_PARA 分配的模块参数中出错。

RES_STS_A 复位激活的状态位

STS_C_DN 向下状态

计数、测量和定位输入
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位 说明

STS_C_UP 向上状态 
STS_DI DI 状态

在所有模式下，通过反馈接口中的 STS_DI 位指示 DI 的状态。

STS_GATE 内部门状态： 计数。

STS_LOAD 装载功能正在运行

STS_ND 没有主计数方向时进行计数期间，计数范围内的过零点。 该位必须通过控制位 (页 498) 
RES_STS 进行复位。

STS_OFLW
STS_UFLW

超出计数上限

超出计数下限

两个位均必须复位。

STS_SYN 同步状态

成功同步后将置位 STS_SYN 位。 它必须通过控制位 (页 498)RES_STS 复位。

快速模式参数 (S7-300, S7-400)

选择对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

设置对 CPU/主站 STOP 的响应

可以组态 1Count5V 对上级控制器故障的响应。

参数 CPU/主站 STOP 时 1Count5V 的状态 分配新参数时将发生什么情况？

关闭 DO 将取消当前模式。关闭门并禁用数字量输出。

复位比较值 1 和 2 以及装载值。 通过参数传送

数字量输出的上限和下限、功能和行为以及积

分时间。

更改后的参数将被接受并生效。

继续工作模式 1) 当前模式将继续工作。 门和数字量输出的状态

不变。

门关闭。 将取消当前模式。 禁用数字量

输出。 更改后的参数将被接受并生效。

1) 如果在 CPU/主站从 STOP 转换为 RUN（启动）时该模式继续工作，CPU/主站不得清除输出。 
可能的解决方案： 在启动期间执行的用户程序部分中，置位 SW_GATE 控制位并将值传送到 1Count5V。
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自动分配新参数

新参数通过 CPU/DP 主站分配给 ET 200S 站：

• CPU/DP 主站通电后

• IM 151-1/IM 151-1 FO 通电后

• DP 传输失败后

• 将更改后的参数或 ET 200S 站的组态装载到 CPU/DP 主站后

• 插入 1Count5V 时
• 插入适当的电源模块或为其通电后 

选择信号评估 (S7-300, S7-400)

信号评估 A、B
通过 A、B 进行信号评估使您可以定向计数。 根据参数分配，可以使用不同的评估模式：

• 旋转编码器 (页 251)
1Count5V 可对信号的沿进行计数。 通常，只能评估 A 处的沿（单重评估）。 要获得较

高的分辨率，可以在分配参数（“信号评估”参数）时，选择对信号进行单重 (页 251)评
估、双重 (页 251)评估还是四重 (页 252)评估。

多重评估只能通过带有 A 和 B 信号（成 90 度异相）的非对称增量编码器进行。

说明

计数频率 500 kHz 是 A 信号和 B 信号的 大频率。 这意味着双重评估中的计数脉冲 大

频率为 1 MHz，四重评估中的 大频率为 2 MHz。

激活信号对诊断 (S7-300, S7-400)

信号对监视

可监视信号对 A 和 /A、B 和 /B 以及 N 和 /N。

激活相应的复选框。

说明

只能在激活“A、/A 和 B、/B 诊断”后激活“N、/N 诊断”。
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选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向

为了根据过程调整计数方向，可以选择：

• 正常计数方向：

• 反向计数方向

选择门功能 (S7-300, S7-400)

说明 
组态硬件门和软件门时，可以指定内部门是否可以取消或中断计数。 
• 取消计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从头再次启动。

• 中断计数 (页 246)： 在门停止并重新启动后，计数过程从上一个当前计数器值启动。

DI 功能 (S7-300, S7-400)

选择 DI 功能 (S7-300, S7-400)

说明

选择具有“DI 功能”的数字量输入功能：

• 输入

数字量输入可用作“正常”输入。

• 硬件门 (页 245)（电平控制）

硬件门通过数字量输入端的信号打开和关闭。

• 上升沿时同步 (页 505)
计数器通过数字量输入端的上升沿设置为装载值。

• 同步的硬件使能 (页 505)
数字量输入可用作硬件使能。 硬件使能激活时，编码器零标记会将计数器设置为装载值。

默认设置为“输入”。

计数、测量和定位输入
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上升沿时同步 (S7-300, S7-400)

同步

如果已组态“通过上升沿同步”，则输入处的参考信号的上升沿会将 1Count5V 设置为初始值

（= 装载值）。

下图显示了通过上升沿进行同步的计数器值。

需要符合以下条件：

• “快速模式”必须处于激活状态（硬件门）。

– 激活同步后，第一个沿以及所有其它沿都会将 1Count5V 装载为初始值（= 装载值）。

• 免弹跳开关的信号或旋转编码器的零标记可用作参考信号。

• STS_DI 反馈位指示参考信号的电平。

同步的硬件使能 (S7-300, S7-400)

通过 DI 和零标记同步

如果已组态“同步的硬件使能”，DI 将用作硬件使能。 当 HW 使能处于激活状态时，将通

过编码器的零标记使用初始值（装载值）装载 1Count5V。
下图显示了通过上升沿启用 DI 处的硬件使能和同步后计数器的状态。

计数、测量和定位输入
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需要符合以下条件：

• 计数模式必须已通过 SW 门启动。

• 必须置位“启用同步”（CTRL_SYN）控制位。

• 在成功同步后，置位 STS_SYN 反馈位 (页 507)并且 SYN LED 点亮。 RES_STS 控制位将

反馈位复位并关断 LED。
• 免弹跳开关的信号可用作参考信号。

• 反馈位 (页 507)STS_DI 指示参考信号的电平。

在等时模式下，置位的 STS_SYN 反馈位指示数字量输入的上升沿位于当前周期内的时间 Ti 和
上一周期内的时间 Ti 之间。

选择硬件门输入信号 (S7-300, S7-400)

硬件门输入信号

对于“功能 DI = HW 门”组态，通过函数“输入信号 HW 门”可反转数字量输入的电平。

反馈位 (页 507)STS_DI 指示数字量输入的电平。

计数、测量和定位输入
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指定装载值 (S7-300, S7-400)

装载值

可以为 1Count5V 指定装载值。

该装载值将直接用作初始值。

有效取值范围： -16777216 到 +16777215

快速模式反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1Count5V，以下反馈接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3

反馈接口分配  
下表显示了快速模式下 1Count5V 反馈接口（输入）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 位 31 设备状态 LZ
  位 30 已应用等时模式 STS_TIC
  位 29 参数分配错误 ERR_PARA
  位 28 组错误

• 编码器电源短路

• 短路/断线/编码器信号

EXTF

  位 27 DI 状态 STS_DI
  位 26 方向（向上/向下）状态 STS_DIR
  位 25 内部门状态 STS_GATE
  位 0 到 24 计数值  

计数、测量和定位输入
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有关反馈位的说明

位 说明

ERR_PARA 分配的模块参数中出错。

EXTF 组错误

可能原因：

• 编码器电源短路

• 短路或编码器信号断线

消除错误原因后，EXTF 将复位。

LZ 每次更新反馈接口时均会切换设备状态，即，反转上次发送的值。

STS_DI 该位将显示数字量输入 DI 的状态。

STS_DIR 方向状态：

• 对于编码器值从较大的编码器位置更改为较小的编码器位置（包括过零点）→“1”
• 对于编码器值从较小的编码器位置更改为较大的编码器位置（包括过零点）→“0”

STS_GATE 内部门状态： 计数。

STS_TIC 已应用等时模式（如果已分配）。

计数、测量和定位输入
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1Count5V 诊断 (S7-300, S7-400)

使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)

1Count5V 上的 LED 显示

1

2

34

5

SF

SYN

9 13UP DN

16

① 组错误（红色）

② 数字量输出的状态显示（绿色）

③ 数字量输入的状态显示（绿色）

④ 同步的状态显示（绿色）

⑤ 计数方向的状态显示（绿色）

1Count5V 上的 LED 状态和出错显示

下表显示了 1Count5V 上的状态和故障显示。 

事件 (LED) 原因 解决方法

SF UP DN SYN 9 13 16
亮             无参数分配。 存在诊断消息。 检查参数分配。 评估诊断

数据。 
  亮           计数器低位的状态（如果计数器向上

计数）。 
 

    亮         计数器反低位的状态（如果计数器向

下计数）。 
 

      亮       已执行同步（仅在计数模式下；

STS_SYN 确认位的图像）。 
 

计数、测量和定位输入
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事件 (LED) 原因 解决方法

SF UP DN SYN 9 13 16
        亮     DO 1 已激活。  
          亮   DO 2 已激活。  
            亮 DI 已激活。  

错误类型 (S7-300, S7-400)
有关通道相关的诊断的结构的信息，请参见 ET 200S 站中使用的接口模块手册。 

1Count5V 错误类型

下表显示了 1Count5V 错误类型。 

错误类别 含义 解决方法

1D 00001: 
短路

传感器电源或执行器短路。 检查传感器的接线。 纠正布线。

5D 00101: 
过热

数字量输出过载。 纠正布线。

6D 00110: 
开路

到执行器的线路中断。 纠正布线。

9D 01001: 
错误

出现内部模块错误。 更换模块。

16D 10000: 
参数分配错误

尚未为模块分配参数。 纠正参数分配。

26D 11010: 
外部错误

5 V 传感器信号断线/短路： 
A、/A、B、/B、N、/N

纠正参数分配。

计数、测量和定位输入
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凸轮控制 2
2.1 凸轮控制 (S7-1500)

2.1.1 凸轮控制基础 (S7-1500)

2.1.1.1 应用概述 (S7-1500)

参数设置和控制选项  (S7-1500)
使用 STEP 7 (TIA Portal) 组态输出模块 DQ 4x24VDC/2A HS 并进行参数设置。 
还有两种方法可用于对输出模块功能进行参数设置和控制：

• 使用工艺对象进行组态，使用相应指令进行控制

通过工艺对象访问工艺模块控制和反馈接口。

使用工艺对象（用户程序）或通过 Module to Module Communication (MtM) 将编码器

数据传输到输出模块，并在输出模块中处理数据。

• 通过硬件组态进行参数设置

借助用户程序直接访问 I/O 数据，实现对输出模块控制和反馈接口的访问。

编码器数据通过 Module to Module Communication (MtM) 传输，由输出模块处理。

通过工艺对象组态 (S7-1500)
对于集中式和分布式应用，建议使用工艺对象在图形辅助下进行简单的组态。有关该组态的

详细说明，请参见工艺对象 DQ4_CAM (页 520) 部分。

对于输出模块的设备组态，请指定“凸轮控制”模式和“使用‘DQ4_CAM’工艺对象”控制模

式。

在工艺对象中分配硬件接口 (页 525)的参数时，需确定编码器模块和输出模块的参数分配，

并指定数据传输类型。

使用工艺功能
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通过 CPU 传输数据

在此处将参数设置为“数据传输‘通过控制器实现’”。

说明

编码器模块和输出模块可位于相同或不同的站中。这适用于集中式以及分布式操作。

下图显示了在不采用 MtM 通信情况下使用工艺对象时，数据交换的过程。

① 读取编码器模块的编码器信号

② 将编码器信号传送到接口模块

③ 将编码器信号传送到工艺对象

④ 将编码器信号传送到接口模块

⑤ 将编码器信号传送到输出模块

⑥ 处理输出模块中的编码器信号及输出信号

对于通过 CPU 实现的数据传输，输出模块的输入和输出地址范围为：

  输入 输出

范围 14 个字节 13 或 23 个字节，具体取决于

使用的编码器模块

凸轮控制

2.1 凸轮控制 (S7-1500)
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通过 MtM 通信传输数据

在此处将参数设置为“数据传输‘通过模块间通信实现’”。

说明

通过 MtM 通信实现的数据传输只能与支持 Module to Module Communication (MtM) 的接

口模块搭配使用。此外，编码器模块和输出模块必须位于同一个站中。

下图显示了在采用 MtM 通信情况下使用工艺对象时，数据交换的过程。

① 读取编码器模块的编码器信号

② 将编码器信号传送到接口模块

③ 将编码器信号传送到输出模块

④ 处理输出模块中的编码器信号及输出信号

对于通过 MtM 通信实现的数据传输，输出模块的输入和输出地址范围是：

  输入 输出

范围 14 个字节 7 个字节

使用 Module to Module Communication (MtM) 时，凸轮控制器的响应时间缩减为背板总线

周期的持续时间。一个背板总线周期通常对应于一个 PROFINET 循环。

有关 Module-to-Module Communication (MtM) 的更多信息，请参见西门子工业在线支持中

常见问题解答的条目 ID 109767618 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
109767618)。

凸轮控制
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通过硬件组态结合 MtM 通信进行参数设置 (S7-1500)
对于输出模块的设备组态，请指定“凸轮控制”模式以及“使用 MtM 不使用工艺对象”控

制模式。有关通过硬件组态设置参数的更多支持以及控制和反馈接口的说明，请参见输出模

块的设备手册。

说明

通过 MtM 通信实现的数据传输只能与支持 Module to Module Communication (MtM) 的接

口模块搭配使用。此外，编码器模块和输出模块必须位于同一个站中。

下图显示了使用 MtM 通信（不使用工艺对象）时，数据交换的过程。

① 读取编码器模块的编码器信号

② 将编码器信号传送到接口模块

③ 将编码器信号传送到输出模块

④ 处理输出模块中的编码器信号及输出信号

对于通过 MtM 通信实现的数据传输，输出模块的输入和输出地址范围是：

  输入 输出

范围 14 个字节 7 个字节

使用 Module to Module Communication (MtM) 时，凸轮控制器的响应时间缩减为背板总线

周期的持续时间。一个背板总线周期通常对应于一个 PROFINET 循环。

有关 Module-to-Module Communication (MtM) 的更多信息，请参见西门子工业在线支持中

常见问题解答的条目 ID 109767618 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
109767618)。

凸轮控制

2.1 凸轮控制 (S7-1500)
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2.1.1.2 凸轮控制 (S7-1500)
对于凸轮控制，生成切换信号（视编码器值而定）。编码器值可以源自线性轴、具有模数功

能的旋转轴，或者源自模拟量值。

轴的当前实际位置值由编码器模块所连接的编码器决定。因此，将对编码器信号进行估算（例

如，与移动距离成正比的脉冲计数）。凸轮已设置的开启范围将与实际位置值（编码器值）

进行比较。输出模块数字量输出的开或关，取决于凸轮的切换状态。 
多可基于一个输出模块实现四个凸轮轨迹。可以通过多个输出模块实现有四个以上凸轮轨

道的凸轮的控制。此凸轮控制器的所有输出模块均可随同一个编码器模块提供。每个输出模

块都自带控制/反馈接口，可以独立于凸轮控制中的其它输出模块工作。

说明

增量跳跃

如果因系统原因出现增量跳跃，则编码器值并不会在每次传感器值增加时传输到输出模块。

这会降低输出的切换精度。

如果系统出现增量跳跃，并且凸轮根据方向进行切换，应确保 大增量跳跃明显小于 1/2 x
（ 大编码器值 – 小编码器值）。 

说明

方向检测

某些可用的编码器模块不提供明确的方向信息。如果编码器数据未提供方向信息，则需要使

用两个不同的有效编码器值进行方向检测。可以通过这两个值相减的结果得到方向。

请确保 大增量跳跃明显小于 1/2 x（ 大编码器值 – 小编码器值）。

2.1.1.3 起始和终止位置 (S7-1500)

凸轮的起始和终止位置

凸轮的打开范围基本由起始位置和终止位置定义。

凸轮控制
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说明

如果为同一个数字量输出分配了多个凸轮，则这些凸轮的开启范围不得重叠。

有效方向

凸轮可根据运动方向的函数进行开关。

凸轮可能有以下有效方向：

无：

凸轮关闭。

正方向：

下图举例说明了“正”有效方向的切换行为：

① 达到正向运动的起始位置时，凸轮打开。 
② 超出正向运动的终止位置时，凸轮关闭。

③ 对于从正有效方向到反有效方向的开启范围中，如果方向调转，则凸轮关闭。

④ 对于从反有效方向到正有效方向的开启范围中，如果方向调转，则凸轮打开。

反方向：

下图举例说明了“反”有效方向的切换行为：

凸轮控制

2.1 凸轮控制 (S7-1500)
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① 达到反向运动的终止位置时，凸轮打开。

② 值低于反向运动的起始位置时，凸轮关闭。

③ 对于从反有效方向到正有效方向的开启范围中，如果方向调转，则凸轮关闭。

④ 对于从正有效方向到反有效方向的开启范围中，如果方向调转，则凸轮打开。

双向：

下图举例说明了“双向”有效方向的切换行为：

① 编码器值在开启范围内时，凸轮打开。

通道分配

将每个凸轮分配给用来输出凸轮的数字量输出。

如果为同一个数字量输出分配了多个凸轮，则这些凸轮的开启范围不得重叠。

凸轮控制
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2.1.1.4 滞后 (S7-1500)

滞后

编码器轻微运动即可导致位置值在某个特定位置上下波动。如果起始位置或终止位置在波动

范围内，则相应凸轮和数字量输出在打开和关闭时通常不使用滞后（具体视凸轮的有效方向

而定）滞后可避免这些不必要的切换操作。

滞后是一个位置公差，在此范围内位置值在未更改凸轮的开关状态时也可能变化。 

滞后激活时的特性：

• 组态的滞后宽度对所有凸轮都有效。

• 滞后范围会在检测到的方向改变点的正方向和负方向上进行延伸。因此，滞后范围会延

伸超过组态滞后的两倍。滞后限值点表示固件覆盖的滞后范围。

• 如果识别出的方向变化在滞后范围内，则将忽略该变化，凸轮的开关状态不变。

• 超出滞后范围后，可根据凸轮设置对输出进行设定。

① 实际位置

② 有效位置

③ 有效滞后

以下示例显示了滞后对凸轮正有效方向的开关行为特性的影响。当编码器值发出微小方向改

变信号时，滞后保持输出稳定。

凸轮控制
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① 滞后范围

② 编码器值

2.1.1.5 脉冲凸轮输出 (S7-1500)
可以对凸轮进行脉冲作用，以节省相应执行机构的能量。此功能在凸轮状态为 1 时有效。可

使用“脉冲凸轮输出占空比”和“脉冲凸轮输出周期”参数组态脉冲凸轮输出。 
占空比用于指定在组态的循环周期内，脉冲输出信号的脉冲周期比。

说明

脉冲输出凸轮的边缘与凸轮起始或终止不同步。

下图显示了脉冲作用凸轮输出的示例：
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① TON

② 周期持续时间

  占空比 = TON/周期 * 100%

2.1.2 使用 DQ4_CAM 工艺对象 (S7-1500)

2.1.2.1 DQ4_CAM 工艺对象 (S7-1500)
在对搭配编码器模块使用的 DQ 4x24VDC/2A HS 输出模块的凸轮控制功能进行组态、调试和

诊断期间，STEP 7 (TIA Portal) 借助“工艺对象”功能为用户提供支持： 
• 在 STEP 7 (TIA Portal) 中，通过输入编码器参数组态 DQ4_CAM 工艺对象。

• 用户程序会编程相应的 DQ4_CAM 指令。该指令用于提供输出模块的控制和反馈接口。因

此，编码器数据可传输到输出模块并在其中进行处理。

DQ4_CAM 工艺对象与 DQ4_CAM 指令的背景数据块相对应。凸轮控制功能的组态保存在工

艺对象中。工艺对象位于文件夹“PLC > 工艺对象”(PLC > Technology objects) 中。 

工作模式

要通过工艺对象对 DQ 4x24VDC/2A HS 进行参数设置，可在 DQ 4x24VDC/2A HS 的硬件配

置中指定操作模式“凸轮控制”和控制模式“使用工艺对象 "DQ4_CAM"”。

凸轮控制
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2.1.2.2 组态步骤概述 (S7-1500)

简介

下文将概述通过工艺对象 DQ4_CAM 组态 DQ 4x24VDC/2A HS 输出模块的凸轮控制功能的基

本操作过程。

要求

要使用工艺对象 DQ4_CAM，必须在 STEP 7 (TIA Portal) 中创建一个采用 S7-1500 CPU 的项

目。必须添加输出模块 DQ 4x24VDC/2A HS 和编码器模块，但二者不必在同一个站中。

说明

使用的接口模块必须支持值状态功能。

操作步骤

请按如下建议的顺序操作：

步骤 说明

1 组态输出模块和编码器模块

2 添加工艺对象 (页 521)
3 根据您的应用组态工艺对象 (页 523)
4 在用户程序中调用指令 (页 532)
5 加载到 CPU 
6 调试工艺对象 (页 533)
7 工艺对象的诊断 (页 534) 

2.1.2.3 添加工艺对象 (S7-1500)

在项目导航中添加工艺对象

添加工艺对象时，会为该工艺对象的指令创建一个背景 DB。工艺对象的组态存储在该背景

数据块中。 
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要求

已创建具有 CPU S7‑1500 的项目。

操作步骤

要添加工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

3. 双击“添加新对象”(Add new object)。
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

4. 选择工艺“计数、测量、凸轮”。

5. 选择“DQ4_CAM”对象。

6. 在“名称”(Name) 文本框中输入该工艺对象的专用名称。

7. 如果要为该工艺对象添加用户信息，请单击“附加信息”(Additional information)。
8. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

新工艺对象已创建，并存储在项目树的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中。

  对象 说明

① 组态 (页 523) 在组态对话框中：

• 建立编码器模块、编码器模块通道和输出模块的映射关系

• 设置凸轮控制功能的工艺对象的参数。

更改工艺对象的组态时，必须将工艺对象和硬件组态下载到 CPU 中。

② 调试 (页 533) 工艺对象的调试和功能测试：

控制 DQ4_CAM 指令的参数并监视效果

③ 诊断 (页 534) 监视凸轮控制功能

凸轮控制
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2.1.2.4 组态 DQ4_CAM (S7-1500)

使用组态对话框 (S7-1500)
在组态窗口中，组态工艺对象的属性。要打开工艺对象的组态窗口，请按以下步骤操作：   
1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开该工艺对象。

3. 双击“组态”(Configuration) 对象。

组态分为以下几类：

• 硬件接口

工艺对象与编码器模块/输出模块之间的连接

• 常规参数

用于设置编码器值范围的参数。

• 凸轮参数

用于设置输出模块凸轮行为的参数。

• 输出参数

用于设置输出模块数字量输出的行为的参数。
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组态窗口图标

组态的区域导航中的图标显示有关组态情况的详细信息：

组态包含默认值且已完成。

组态仅包含默认值。使用这些默认值即可使用工艺对象，无需另做更改。

组态包含用户设置的值或自动调整的值且已完成

组态的所有文本框均包含有效值，且至少有一个默认值被更改。

组态未完成或不正确

至少一个文本框或下拉列表包含无效值。相应字段或下拉列表以红色背景显示。单击弹出错误消息可找

出错误原因。

参数值同步

更改工艺对象的组态时，必须将工艺对象和硬件组态下载到 CPU 中。

在 STEP 7 (TIA Portal) 内，已分配模块的属性对话框中的参数值将被工艺对象的参数值所覆盖。

工艺对象的当前参数值显示在该模块的属性对话框中（只读）。

硬件接口 (S7-1500)
在“硬件接口”(Hardware interface) 下面，在工艺对象 DQ4_CAM、编码器模块与输出模块 
DQ 4x24VDC/2A HS 之间建立连接。

编码器模块

在随后显示的对话框中，选择与想用的编码器相连接的模块。如果不使用 MtM，则编码器

模块不必与输出模块位于同一个站中。视编码器模块而定，编码器模块的值状态以及编码器

的方向除了由编码器值提供外，还可通过编码器数据提供，并在凸轮控制模式下进行处理。

下表列出了 S7-1500 CPU 或 ET 200SP CPU 下可以使用的“编码器模块”。

编码器模块 工作模式 值状态 方向

DI 8x24VDC HS 计数 ‒ ‒
AI 2xU/I 2-/4-wire HS ‒ x1 ‒
AI 2xSG 4-/6-wire HS ‒ x ‒
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编码器模块 工作模式 值状态 方向

TM Count 1x24VDC • 使用工艺对象“计数和测量”操

作

• 手动操作（无工艺对象）

• Fast Mode

x x
TM PosInput 1 x x

1 在组态变量（有 QI）中

编码器模块的值状态会影响输出模块的值状态。如果编码器模块的值状态无效，则输出模块

的值状态（静态变量 QI_CHn）将被设置为 0。
对于未在编码器数据中提供方向的编码器模块，必须确保提供两个不同的有效编码器值，然

后才能识别出方向。

选择编码器模块后，可以单击“设备组态”(Device configuration) 按钮以打开属于该模块的

设备组态。

说明

如有必要，可以将一个编码器模块分配给多个工艺对象。

通道

如果一个编码器模块有多个通道，可以选择要用作编码器值的通道的编号。

输出模块

在随后显示的对话框中，选择输出模块 DQ 4x24VDC/2A HS。
选择输出模块后，可以单击“设备组态”(Device configuration) 按钮打开与输出模块关联的

设备组态。要使用工艺对象，需要对输出模块进行参数设置，这些设置可通过工艺对象的参

数来完成。

说明

一个输出模块只能分配给一个工艺对象。已分配给工艺对象的输出模块不再可供选择。

数据传输

使用此参数定义如何将编码器数据传输到输出模块。

凸轮控制
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可以选择下列选项：

数据传输 含义

通过 CPU
（默认）

通过用户程序将编码器数据传输到输出模块。

通过模块间通信 通过 Module to Module Communication (MtM) 将编码器数

据传输到输出模块。

因此，凸轮控制器的响应时间缩减为背板总线周期的持续时

间。一个背板总线周期通常对应于一个 PROFINET 循环。

参数值同步

将输出模块分配给工艺对象后，如果输出模块属性对话框中的参数值与工艺对象中的参数值

不一致，会显示一个按钮，并显示一条说明此种情况的消息。如果单击此按钮，已分配模块

的属性对话框中的参数值将被 STEP 7 (TIA Portal) 中工艺对象的参数值覆盖。工艺对象的当

前参数值显示在该模块的属性对话框中（只读）。

说明

如果更改工艺对象的参数值，则相应参数值也将被覆盖，并且不会在硬件组态的属性对话框

中显示提示信息。在硬件组态中完成所有更改后，下次在 CPU 中载入项目时，会显示一个

提示，询问 CPU 是否应进入 STOP 模式。
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常规参数 (S7-1500)

启用模数

利用此参数，可以在编码器值与重复模数范围之间建立映射关系。模数范围由“ 小编码器

值”和“ 大编码器值”所决定。

默认设置下此参数处于取消激活状态。

滞后（增量形式）

通过对滞后 (页 518)进行参数设置，可以指定方向改变后所激活的编码器值的一个变动范围。

在滞后范围内，如果编码器值未超出此范围，则凸轮无法再次开关。 
滞后设置必须满足以下条件：

• 滞后 <（ 大编码器值 – 小编码器值）/4
• 滞后 < 终止位置 – 起始位置

如果输入“0”，则滞后会被关闭。可输入一个介于 0 和 65535 之间的值。默认设置为“0”。

轴参考位置

为轴参考位置分配参数后，可修改编码器值，例如将传感器的零位考虑在内。在进一步处理

编码器值之前，应从编码器值中减去轴参考位置。

可输入一个介于 –2147483648 和 2147483647 之间的值。默认设置为“0”。

大编码器值

使用此参数可以指定有效编码器范围的上限值。 

凸轮控制

2.1 凸轮控制 (S7-1500)

使用工艺功能

528 编程和操作手册, 11/2022



“ 大编码器值”(Maximum encoder value) 必须至少比“ 小编码器值”(Minimum encoder 
value) 大 2。
如果已激活“模数”(Modulo) 参数，则以下各项适用：

• 大编码器值 – 小编码器值 <= 2147483646
• 大编码器值构成模数范围上限。

可输入一个介于 –2147483646 和 2147483647 之间的值。默认设置为“2147483646”。

小编码器值

使用此参数可以指定有效编码器范围的下限值。 
“ 小编码器值”必须至少比“ 大编码器值”小 2。
如果已激活“模数”(Modulo) 参数，则以下各项适用：

• 大编码器值 – 小编码器值 <= 2147483646
• 小编码器值构成模数范围下限。

可输入一个介于 –2147483648 和 2147483645 之间的值。默认设置为“0”。

凸轮参数 (S7-1500)

通道分配

借助通道参数分配，可指定用来输出凸轮的数字量输出。

如果为同一个数字量输出分配了多个凸轮，则这些凸轮的开启范围不得重叠。

默认设置为“通道 0”。

“起始位置/终止位置”

通过两个位置值的参数分配，可定义凸轮开启范围 (页 515)的下限和上限。

如果禁用了模数：

• 小编码器值 <= 凸轮起始位置 < 凸轮终止位置 <= 大编码器值

如果启用了模数，则以下各项适用：

• 小编码器值 <= 凸轮起始位置 <= 大编码器值

• 小编码器值 <= 凸轮终止位置 <= 大编码器值

凸轮控制
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每种情况的默认设置均为“0”。

说明

如果为同一个数字量输出分配了多个凸轮，则这些凸轮的开启范围不得重叠。

有效方向

可以使用此参数指定各个凸轮的运动方向 (页 515)。
可以选择下列选项：

有效方向 含义

无

 (None)（默认）

凸轮关闭。

正方向 (Positive) 凸轮仅在正向运动时在两个位置值之间切换。

反方向 (Negative) 凸轮仅在反向运动时在两个位置值之间切换。

双向 (Both) 无论运动方向如何，凸轮都在两个位置值之间切换。

输出参数 (S7-1500)

通道已激活

可以使用此参数指定是否使用数字量输出模块的相应通道。

默认设置下此参数处于激活状态。

脉冲作用凸轮输出周期

使用此参数指定凸轮信号的脉冲作用输出 (页 519)的周期持续时间。

如果选择“无”(None) 选项，会生成连续的凸轮信号。

每种情况的默认设置均为“0.93 ms”。

脉冲凸轮输出占空比

此参数用来以百分比形式指定相应通道上脉冲作用输出信号 (页 519)的脉冲周期比（也称为

打开周期或占空比）。

每种情况的默认设置均为“50.0”。
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对 CPU STOP 模式的响应

在 CPU STOP 模式和编码器值无效这两种情况下，此参数用于指定相应通道的数字量输出的

响应。

可以选择下列选项：

对 CPU STOP 模式的响应 含义

关闭 (Shutdown)
（默认）

通道在数字量输出端输出值“0”，直到 CPU 进行了下一次 
STOP-RUN 转换，或者出现下一个有效编码器值。

保持上一个值 (Keep last 
value)

在 CPU 进行下一次 STOP-RUN 转换，或者出现下一个有效编

码器值之前，通道会在数字量输出端输出一个 CPU 转换为 
STOP 时有效的值。脉冲作用凸轮输出仍然有效。

输出替换值 1 (Output 
substitute value 1)

通道在数字量输出端输出值“1”，直到 CPU 进行了下一次 
STOP-RUN 转换，或者出现下一个有效编码器值。脉冲作用

凸轮输出仍然有效。

2.1.2.5 DQ4_CAM 编程 (S7-1500)

DQ4_CAM 指令 (S7-1500)

DQ4_CAM
DQ4_CAM 指令属于工艺对象 DQ4_CAM，提供输出模块 DQ 4x24VDC/2A HS 的控制和反馈

接口。

因此，DQ4_CAM 指令构成了用户程序与输出模块之间的软件接口。为同步输入和输出数据，

该指令必须从用户程序中循环调用。

输出模块可以集中使用，也可以分布式操作。在每种情况下，该指令都适用于已分配给相关

工艺对象的编码器模块和输出模块的通道。

更多信息

AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
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AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 

在用户程序中调用指令 (S7-1500)
在循环或时间控制的程序中，可为每个输出模块调用一次 DQ4_CAM  指令。不允许在事件

控制的中断程序中调用。   

要求

• 已将编码器和输出模块分配给公共过程映像分区。

• 在分配了过程映像分区的 OB 中调用了该指令。

操作步骤

要在用户程序中调用指令，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

3. 双击用于循环程序执行的 OB。
该块将在工作区中打开。

4. 在“指令”(Instructions) 窗口中，打开“工艺”(Technology) 组和“计数、测量、凸
轮”(Counting, measurement, cams) 文件夹。
该文件夹中包含此指令。

5. 选择指令，并将其拖动到 OB 中。
“调用选项”(Call options) 对话框随之打开。

6. 从“名称”(Name) 列表中选择工艺对象或输入新工艺对象的名称。

7. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

如果工艺对象尚不存在，则会添加工艺对象。该指令已添加到 OB 中。已将工艺对象分配给

该指令的此调用。

说明

如果单击指令用户界面中的“组态”(Configuration)、“调试”(Commissioning) 或“诊

断”(Diagnostics) 按钮之一，则会打开相应的编辑器。
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2.1.2.6 DQ4_CAM 调试 (S7-1500)

调试工艺对象 (S7-1500)
调试编辑器中数字量输出信号操作图的图形显示画面可帮助用户对工艺对象进行调试和功能

测试。可以在 CPU 在线模式下更改 DQ4_CAM 指令的特定参数并监视其效果。     

要求

• STEP 7（TIA 门户）和 CPU 之间已建立在线连接。

• CPU 处于 RUN 状态。

• 相应的 DQ4_CAM  指令从用户程序中循环调用。

• 工艺对象的输入参数不会被用户程序覆盖。

说明

用户程序所连接的 DQ4_CAM 指令中的输入参数无法再通过调试编辑器进行操作。

操作步骤

要打开工艺对象的调试编辑器以及对参数值更改进行控制，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开 DQ4_CAM 工艺对象。

3. 双击“调试”(Commissioning) 对象。
将显示用于调试 DQ4_CAM 工艺对象的功能。

4. 在调试对话框中，单击“监视全部”(Monitor all) 按钮。
将加载并显示工艺对象 DQ4_CAM 的参数（在线值）。

5. 如果要更改参数，请选中该参数的复选框。
参数值已更改。

在线模式

在在线模式中，您可以通过修改以下参数来测试工艺对象功能：

• CtrlDQn
• SetDQn
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2.1.2.7 DQ4_CAM 诊断 (S7-1500)

监视编码器值和 DQ (S7-1500)
诊断功能用于监视编码器值和凸轮功能。  
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要求

• STEP 7（TIA 门户）和 CPU 之间已建立在线连接。

• CPU 处于 RUN 状态。

• 关联的 DQ4_CAM 指令从用户程序中循环调用。

操作步骤

要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开 DQ4_CAM 工艺对象。

3. 双击“诊断”(Diagnostics) 对象。

4. 单击“监视所有”(Monitor all) 按钮。

显示

下列值由工艺对象通过输出参数的反馈接口进行读取，并会进行显示：

• 事件显示/诊断信息

• 数字量输出的信号状态

• 编码器值

• 读寄存器值：

有关状态显示的更多信息，请参见 STEP 7 （TIA 门户）中各事件的上下文帮助。CPU 处于 
STOP 模式时，不会更新该状态显示。
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2.1.3 其它凸轮控制方法 (S7-1500)

通过 Motion Control 进行凸轮控制

也可以通过 Motion Control 的工艺对象实现凸轮控制。相应工艺对象允许控制高精度凸轮。

更多信息，请参见“使用 S7-1500 Motion Control > 使用 S7-1500/S7-1500T 测量输入和输

出凸轮功能”。
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2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

2.2.1 凸轮控制基础 (S7-300, S7-400)

2.2.1.1 什么是凸轮控制？ (S7-300, S7-400)

凸轮控制

凸轮控制器用于激活与位置相关或时间相关的功能。 这种控制器比机械凸轮控制器高级得

多，尤其在于其具有高度的灵活性；例如，可在操作期间使用软件进行更改。

凸轮根据轴的位置值或外部编码器生成与位置相关的开关信号。 凸轮分为基于位置和基于

时间两种类型。

凸轮由以下内容定义：

• 初始位置和 终位置（基于位置的凸轮 (页 537)）
• 初始位置和打开周期（基于时间的凸轮 (页 537)）

2.2.1.2 凸轮类型的属性 (S7-300, S7-400)

凸轮类型

可以将用于操作的每个凸轮分配为基于位置的凸轮或基于时间的凸轮。

下表显示了这两种凸轮类型的属性：

  基于位置的凸轮 基于时间的凸轮 
表示    

参数分配 将分配下列参数：

• 凸轮起始点

• 凸轮结束点

• 有效方向

• 前置时间

将分配下列参数：

• 凸轮起始点

• 激活时间

• 有效方向

• 前置时间
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  基于位置的凸轮 基于时间的凸轮 
有效方向 支持两个有效方向：

• 正向： 如果轴沿实际值增大的方

向移动，则凸轮在凸轮起始点处

激活。

• 负向： 如果轴沿实际值减小的方

向移动，则凸轮在凸轮结束点处

激活。

可以同时设置两个有效方向。

支持两个有效方向：

• 正向： 如果轴沿实际值增大的方

向移动，则凸轮在凸轮起始点处

激活。

• 负向： 如果轴沿实际值减小的方

向移动，则凸轮在凸轮结束点处

激活。

可以同时设置两个有效方向。

启用 凸轮被激活：

• 如果轴沿正向移动并且设置了正

有效方向，则在凸轮起始点处。

• 如果轴沿负向移动并且设置了负

有效方向，则在凸轮结束点处。

• 实际值在凸轮范围内时。

凸轮被激活：

• 如果轴沿正向移动并且设置了正

有效方向，或者轴沿负向移动并

且设置了负有效方向，则在凸轮

起始点处。

凸轮被激活后，会经过完整的凸轮

激活时间，即使凸轮激活后轴的运

动方向发生改变。 如果在凸轮激活

时间内再次经过其起始位置，则不

重新触发凸轮。

禁用 如果满足下列条件，则凸轮被禁

用： 
• 已经过了指定的距离

• 其有效方向与轴运动方向相反，

并且未分配滞后

• 实际值超出凸轮范围。

凸轮在分配的时间到期后被禁用。

路径长度 凸轮的路径长度由凸轮起始点和凸

轮结束点定义。

凸轮起始点和凸轮结束点属于凸轮

的活动部分。

凸轮的路径长度由凸轮激活时间内

的轴速度决定。

打开周期 凸轮的打开周期由轴经过凸轮路径

长度时的速度决定。

凸轮的打开周期通过激活时间分配。

方向识别

如下决定轴运动的方向： 
• 在增量编码器发出每个脉冲时。

• 通过 SSI 编码器的每个无错帧。
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反凸轮

如果新凸轮起始点大于旧凸轮结束点，则可以通过“更改凸轮沿”(Change cam edge) 简单

地生成一个反凸轮。 下表显示了反凸轮在线性轴和旋转轴上的作用。

具有线性轴的反凸轮 具有旋转轴的反凸轮

   

凸轮起始点大于凸轮结束点 凸轮起始点比凸轮结束点更接近正向

对于这两种轴类型，凸轮起始点和凸轮结束点之间都必须始终保持至少 4 个脉冲的间隔。

2.2.1.3 正常轨迹和轨迹结果 (S7-300, S7-400)

凸轮轨迹  
32 个轨迹可用于控制多达 32 个不同的切换操作。 可根据核对信号评估轨迹。

前 13 个轨迹（轨迹 0 到 12）分别分配有一个 FM 352 的数字量输出（Q0 到 Q12）。 例如，

这类输出可用于直接控制所连接的接触器。 
FM 452 中的前 16 个轨迹（轨迹 0 到 15）分别分配有一个数字量输出（Q0 到 Q15）。

轨迹结果  
系统提供了多达 128 个可分配给用户特定轨迹的凸轮。

每个轨迹可分配有多个凸轮。 轨迹结果是从该轨迹的所有凸轮值得出的一个逻辑 OR 操作。

轨迹结果实例

参数分配期间为轨迹 3 定义下列凸轮：

凸轮 凸轮起始点 凸轮结束点

1 101 µm 106 µm
2 100 µm 104 µm

下图显示了轨迹结果。
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启用轨迹  
为了将轨迹 0 到 12 的轨迹结果作为轨迹信号传送到 FM 352 的数字量输出 Q0 到 Q12，必

须启用所使用的轨迹。 FM 452 具有轨迹 0 到 15。

轨迹的外部启用  
可以在机器数据中分配轨迹 3 的外部启用信号。 然后，轨迹信号 3 在可以切换 FM 352 的
数字量输出 Q3 之前，通过 AND 运算逻辑链接到数字量输入 I3。
仅当满足下列条件时才这样设置数字量输出 Q3：
• 已启用相应的轨迹。

• 此轨迹上至少有一个凸轮处于活动状态（轨迹结果 = 1）。

• 通过外部事件设置了相应的数字量输入 I3。
FM 452 中的轨迹 3 到 10 可用于外部启用。

设置轨迹信号  
轨迹信号 0 到 12（与 Q0 到 Q12 对应）可由凸轮控制系统或 CPU 进行设置。 可在 FM 452 
中设置轨迹信号 0 到 15。

2.2.1.4 特殊轨迹  (S7-300, S7-400)

定义  
您可编程跟踪 0 到 2，以作为特殊跟踪进行操作： 
• 跟踪 0 或 1： 计数器凸轮轨迹

• 跟踪 2： 制动凸轮轨迹

必须对输入 I0 进行评估，才能启用跟踪。

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

540 编程和操作手册, 11/2022



要求

使用特殊跟踪的要求：

• 您已对凸轮进行编程，以便跟踪

• 已启用凸轮处理

• 已启用相应的跟踪

• 已将跟踪编程为特殊跟踪

计数器凸轮轨迹  
计数器凸轮跟踪可计算该跟踪上跟踪结果的状态跳转次数。

为计数器凸轮轨迹定义计数器的上限计数值，然后启动计数器功能。

相关跟踪的计数值在跟踪结果信号的每个正沿处以 1 差值递减。

只要计数器凸轮跟踪的值不等于零，跟踪标志位就等于零。

控制器将置位轨迹标志位，并且如果已相应地分配了参数，则当计数器值 = 0 时还会置位轨

迹信号 (页 544)。
它可以复位轨迹标志位并在轨迹结果信号的下一个下降沿处设置计数器的默认值（该轨迹上

的所有凸轮都已禁用）。

下图显示了计数器凸轮轨迹如何切换。

制动凸轮轨迹  
为了将跟踪 2 用作制动凸轮跟踪，可使其与数字量输入 I0 互连。

I0 信号的正沿可设置跟踪标志位。

以下情况下会再次重设跟踪标志位：

• 在 I0 处和其后不再出现“1”信号

• 控制器在出现跟踪 2 结果信号时检测到负沿。

下图显示了制动凸轮轨迹如何切换。
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在实例中，跟踪标志位被凸轮 3 或 4 的负沿重设。

2.2.1.5 滞后 (S7-300, S7-400)

定义

如果轴发生机械不平衡，则会导致实际位置值波动。 如果凸轮的一个沿使实际位置值发生

偏移，或该值位于只有一个有效方向的激活凸轮内，则将会连续以循环形式打开和关闭凸轮

的激活。 滞后可避免这种抖动。

滞后的设置取决于实际值，并可全局适用于所有凸轮。 检测到反向时就会启用它。 无论是

否将凸轮设置在当前的轴位置，滞后都始终有效。

滞后范围的规则  
适合于滞后范围的规则：

• 只要检测到反向，就会设置滞后。

• 在滞后范围内实际值的指示保持不变。

• 在滞后范围内不会重新定义方向。

• 在滞后范围内既不会激活也不会禁用基于位置的凸轮。

• 在滞后范围内不会激活基于时间的凸轮。 当分配的激活到期后（不仅仅在达到滞后限制

时），即会禁用激活的基于时间的凸轮。

• 当值超出滞后范围时，FM x52 将会设置：

– 实际位置值

– 轴的当前运动方向

– 所有凸轮的当前状态

• 滞后范围适用于所有凸轮。
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具有滞后的凸轮的反向  
下表给出了对反向凸轮的响应示例。 必须将基于位置和基于时间的凸轮的响应加以区分。 凸
轮的有效方向为正。

基于位置的凸轮 基于时间的凸轮

   

当检测到反向时，将会设置滞后。 超出滞后

范围时将会立即禁用凸轮。

在分配的激活时间内，凸轮会始终保持为激

活状态。

 凸轮

 滞后

2.2.1.6 动态调整 (S7-300, S7-400)

简介  
动态调整用于补偿所连接控制元素的延迟时间。

前置时间  
您可以编程延迟时间，并将其作为微分作用时间分配给每个凸轮。 您可以为每个凸轮分配

一个微分作用时间。 微分作用时间适用于凸轮的开始和结束位置。 

修正距离  
将根据当前的速率和微分作用时间连续地计算凸轮的作用距离。 该值会将整个凸轮沿实际

值方向移动。 经过编程的范围为“静态范围”，而根据微分作用时间计算的范围为“动态

范围”。

作用距离 = 前置时间 x 轴的实际速率

FM x52 可在 长参数化前置时间的四分之一时间内计算所有凸轮的作用距离。 
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如果凸轮的微分作用时间极长，则会降低凸轮处理的动态性能。

2.2.1.7 凸轮控制器的接口 (S7-300, S7-400)

概述

以 FM 352 为例，下图显示了凸轮控制器的主要接口以说明数据、输入和输出之间的连接关

系。 下表显示了它与 FM 452 的区别。

4 
6 

1 

2 

3 

5 

7 8 

编

号

说明

① FM x52 的凸轮处理功能根据切换条件和实际值来计算凸轮标识符位。 该模块还根据

分配给轨迹的凸轮确定轨迹结果。

② 如果分配轨迹 0 或 1 作为计数器凸轮轨迹，则凸轮控制器的轨迹结果（点 1）逻辑链

接到计数器结果以产生轨迹标识符位。 否则，轨迹标识符位等于轨迹结果。
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编

号

说明

③ 如果分配轨迹 2 作为制动凸轮轨迹，则凸轮控制器的轨迹结果（点 1）逻辑链接到输

入 I0 以产生轨迹标识符位。 否则，轨迹标识符位等于轨迹结果。

④ 使用机器数据，可以控制是否将凸轮控制器的轨迹 0 到 12（FM 352 中）或轨迹 0 到 
15（FM 452 中）的先前确定的轨迹标识符位传送到通道 DB，或者是否通过轨迹使

能信号 (TRACK_EN) 直接将它们置位。

⑤ 通过设置 TRACK_EN 可启用轨迹 0 到 12（或 0 到 15）的轨迹信号，通过设置 
CNTC0_EN/CNTC1_EN 可启用计数功能。

⑥ FM 352：
轨迹 3 的轨迹信号和数字量输入 I3 可通过 AND 运算进行逻辑链接，只要在机器数据

中设置了此选项 (EN_IN_I3)。
FM 452：
轨迹 3 到 10 的轨迹信号和数字量输入 I3 到 I10 可通过 AND 运算进行逻辑链接，只

要在机器数据中设置了此选项（EN_IN_I3 到 EN_IN_I10）。

⑦ 可使用 ACTPOS_EN 或 CAMOUT_EN 作业在此位置（即，在与机器和通道数据进行逻

辑链接之前）读取所有轨迹和凸轮标识符位。

在轨迹 3 至 31 处，轨迹标识符位等于轨迹结果（点 1）。

⑧ FM 352：
与机器数据（如轴类型、软件限位开关、编码器每转距离...）和通道数据进行逻辑链

接后，轨迹 0 到 12 的轨迹信号在核对信号中可用。 轨迹 13 至 31 的轨迹信号与点 7 
的轨迹标识符位相同。 轨迹 0 至 12 的轨迹信号在数字量输出 Q0 至 Q12 处也可用。

FM 452：
与机器和通道数据进行逻辑链接后，轨迹 0 到 15 的轨迹信号在核对信号中可用。 轨
迹 16 至 31 的轨迹信号与点 7 的轨迹标识符位相同。 轨迹 0 至 15 的轨迹信号在数

字量输出 Q0 至 Q15 处也可用。
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2.2.1.8 编码器信号 (S7-300, S7-400)

支持的编码器 (S7-300, S7-400)

可连接的增量编码器  
支持具有两个带或不带零标记的 90° 异相脉冲的增量编码器 (页 548)：
• 具有非对称 24 V 输出信号的编码器

– 限制频率 = 50 kHz
– 电缆 长为 100 m，屏蔽

• 具有对称输出信号和 5 V 差分接口的编码器（符合 RS 422）
– 限制频率 = 1 MHz
– 使用 5 V 电源： 电缆 长为 32 m，屏蔽

– 使用 24 V 电源： 电缆 长为 100 m，屏蔽

说明

如果 5 V 编码器不输出零标记信号且启用了断线监视，则必须在外部将零标记信号输入 N 和 /N 
互连，以便这些输入具有不同的信号电平（例如，N 连至 5 V，/N 接地）。

支持的启动器  
FM x52 支持以下启动器 (页 550)：
• 具有 24 V 信号电平的启动器（接近开关）

• 限制频率 = 50 kHz
• 电缆 长为 100 m

支持的绝对编码器  
支持具有串行接口的绝对编码器 (页 550)。 通过 SSI（SynchronousSerialInterface，同步

串行接口）协议同步传送位置数据。 FM x52 仅支持格雷码。 考虑到已传送帧中数据位的安

排，将使用“fir tree”、“半 fir tree”和“右对齐”数据格式。
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绝对编码器划分为以下类别：

• 单匝编码器

全系列单匝编码器均标定为一转。

• 多匝编码器

全系列多匝编码器均标定为多转。

编码器类型 帧长度/类型

单匝编码器

单匝编码器

单匝编码器

多匝编码器

多匝编码器

监听

监听

13 位半 fir tree
13 位右对齐

25 位右对齐

25 位 fir tree
25 位右对齐

Fir tree
右对齐

特殊设置：

单匝模式下的多匝编码器

 
25 位半 fir tree

数据传输的传输速率取决于电缆长度： 
• 对于 320 m 长的屏蔽电缆， 大为 125 kHz
• 对于 160 m 长的屏蔽电缆， 大为 250 kHz
• 对于 60 m 长的屏蔽电缆， 大为 500 kHz
• 对于 20 m 长的屏蔽电缆， 大为 1 MHz
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增量编码器 (S7-300, S7-400)

信号形状  
下图说明了具有非对称和对称输出信号的编码器的信号形式。

信号评估

增量 
增量标识编码器信号 A 和 B 的信号周期。该值在编码器的技术数据和/或铭牌中指定。 
下图显示了增量与脉冲的比率。

脉冲 
FM x52 将评估每个增量中信号 A 和 B 的所有 4 种沿（四重评估）。 
1 个增量（编码器默认值）= 4 个脉冲（FM 评估） 
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响应时间  
对于所连接的增量编码器，FM x52 的响应时间如下：

• 短响应时间 = 凸轮周期时间 + 所连接切换元件的切换时间

• 长响应时间 = 2 x 凸轮周期时间 + 所连接切换元件的切换时间

响应时间示例

具有 16 个凸轮时的 短/ 长响应时间示例：

• 凸轮周期时间： 大约 20 µs
• 硬件的切换时间： 大约 150 µs
短响应时间 = 20 µs + 150 µs = 170 µs
长响应时间 = 2 x 20 µs + 150 µs = 190 µs

说明

可以通过相应地分配凸轮参数或动态调整来补偿响应时间。

平坦增益

平坦增益相当于 短/ 长响应时间之间的差值。 对于增量编码器：

平坦增益 = 凸轮周期时间

说明

如果可以忽略 FM x52 硬件和所连接切换元件的切换时间，则当凸轮长度超过凸轮周期时间

内行进的距离时，可始终确保可靠的凸轮激活。
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接近开关 (S7-300, S7-400)

定义  
启动器是输出脉冲形状信号但不返回方向信号的简单开关。 通过机器数据“启动器方向”

定义方向。

小心

存在材料损坏的风险！

不正确的方向设置可能会导致系统中出现严重错误（例如，错误地控制设备单元）。

请在调试阶段以及每当更换启动器时检查方向设置。

信号评估

使用启动器时，将对信号 A* 的上升沿进行计数。

绝对编码器 (SSI) (S7-300, S7-400)

绝对编码器脉冲评估  
1 个增量（编码器默认值）= 1 个脉冲（FM 评估） 

监听  
“监听”是指： 绝对编码器在两个模块（例如，FM x51 和 FM x52）中并行运行。 FM x51 定
位模块是主站并为绝对编码器计时；FM x52 电子凸轮控制器则充当从站，监听 SSI 帧的信号。

将“编码器每转增量”(Increments/Encoder revolution) 和“转数”(Number of revolutions) 设
置为主站设置。 与“传输速率”(Transmission rate) 无关。 视编码器类型而定，为“帧长

度”(Frame Length) 选择“监听”(Listen in) 或“监听右对齐”(Listen in Right-Justified)。
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响应时间  
对于绝对编码器，FM x52 的响应时间如下：

• 短响应时间 = 帧运行时间 + 凸轮周期时间 + 所连接切换元件的切换时间

• 长响应时间 = 2 x 帧运行时间 + 单稳态触发器时间 + 2 x 凸轮周期时间 + 所连接切换元

件的切换时间

• 对于可编程绝对编码器：

长响应时间 = 帧运行时间 + 单稳态触发器时间 + 2 x 凸轮周期时间 + 所连接切换元件

的切换时间 + 1/ 大阶跃序列速率

单稳态触发器时间  
单稳态触发器时间的限制值如下：

• 短单稳态触发器时间： > 15 µs
• 长单稳态触发器时间： < 64 µs
如果编码器的值超过了此处所示的限制值，将不允许使用。

帧运行时间  
帧运行时间取决于传输速率：

传输速率 13 位的帧运行时间 25 位的帧运行时间

0.125 MHz 112 µs 208 µs
0.250 MHz 56 µs 104 µs
0.500 MHz 28 µs 52 µs
1000 MHz 14 µs 26 µs

响应时间示例

以下示例说明如何计算 短和 长响应时间。 在该实例中，未使用可编程编码器。

• 凸轮周期时间： 多 16 个凸轮时大约 20 µs
• 硬件的切换时间： 大约 150 µs
• 帧运行时间： 1 MHz 传输速率时为 26 µs（25 位帧）

• 单稳态触发器时间： 20 µs（取决于编码器： 通常为 20 µs 到 40 µs）
短响应时间 = 26 µs + 20 µs + 150 µs = 196 µs
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长响应时间 = 2 x 26 µs + 20 µs + 2 x 20 µs + 150 µs = 262 µs 

说明

可以通过相应地分配凸轮参数或动态调整来补偿响应时间。

平坦增益

平坦增益相当于 短和 长响应时间之间的差值。 
对于绝对编码器，其计算方法如下：

• 平坦增益 = 凸轮周期时间 + 帧运行时间 + 单稳态触发器时间

对于可编程绝对编码器，其计算方法如下：

• 平坦增益 = 凸轮周期时间 + 帧运行时间 + 单稳态触发器时间

+ 1/ 大步进顺序频率

说明

如果可以忽略 FM x52 硬件和所连接切换元件的切换时间，则当凸轮长度超过凸轮周期时间

内行进的距离时，可始终确保可靠的凸轮激活。

2.2.2 FM x52 的功能 (S7-300, S7-400)

2.2.2.1 写入和启用机器数据 (S7-300, S7-400)

写入和激活机器数据     
您可以使用机器数据来调整 FM x52，以适应轴和编码器。

在操作期间可通过用户程序来更改参数。

所有参数都存储在参数 DB 中：

• 机器数据存储在参数 DB 中，地址为 3.1 至 104.0。
在相应的通道 DB 中输入参数 DB 编号。

可以使用 DB 编辑器输入参数，或者在“单位系统”(System of units)、“轴”(Axis)、“编码

器”(Encoder) 和“跟踪”(Tracks) 对话框中非常简单、轻松地输入参数，然后通过“导

出”(Export) 功能将这些参数写入参数 DB。
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可以使用“导入”(Import) 功能将参数从现有参数 DB 导入到对话框中。

初始参数分配

如果模块尚未包含任何机器数据（反馈信号 PARA = 0），请按以下步骤进行初始参数分配，

而无需使用参数分配对话框：

1. 在参数 DB 中输入新值。

2. 将参数 DB 下载至 CPU。
3. 在通道 DB 中置位以下触发位：

– 写入机器数据 (MDWR_EN = 1)
4. 在循环用户程序中调用 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 指令。

修改机器数据

要通过用户程序修改现有机器数据（反馈信号 PARA = 1），请按以下步骤操作：

1. 在参数 DB 中输入新值。

2. 在通道 DB 上设置触发位：

– 写入机器数据 (MDWR_EN = 1)
– 激活机器数据 (MD_EN = 1)

3. 在循环用户程序中调用 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 指令。

4. 检查先前的凸轮数据与已修改的机器数据是否兼容。

5. 始终重写参数化凸轮的凸轮数据，无论这些数据是否已更改
（CAM1WR_EN … CAM8WR_EN）。

如果同时设置了触发位，则 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 指令可确保按正确顺序处理作业。

否则，必须始终按下列顺序更改机器数据：

1. 写入机器数据

2. 激活机器数据

通道 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 起始值 注释

35.0 MDWR_EN BOOL FALSE  1 = 写入机器数据 
35.1 MD_EN BOOL FALSE  1 = 启用机器数据
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说明

如果修改了与同步有关的任何参数，则在激活机器数据时同步将取消。 还将复位功能并从

模块中删除所有机器数据和凸轮数据。

与同步有关的参数：

• 轴类型

• 旋转轴终点

• 信号类型

• 编码器每转距离

• 编码器每转增量

• 转数

• 参考点坐标

• 绝对编码器调整

• 重新触发参考点的类型

• 方向修改

• 凸轮数

• 软限位开关起始点和结束点

2.2.2.2 读取机器数据 (S7-300, S7-400)

读取机器数据   
从模块读取实际机器数据的步骤：

1. 在通道 DB 中置位以下触发位：

– 读取机器数据 (MDRD_EN = 1)
2. 在循环用户程序中调用 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 指令。

这会将当前的机器数据保存到 CPU 的参数 DB。

通道 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

37.1 MDRD_EN BOOL FALSE 1 = 读取机器数据
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2.2.2.3 写入凸轮数据 (S7-300, S7-400)

写入凸轮数据   
凸轮数据定义凸轮的类型和功能原理及其对轨迹的分配。

凸轮数据存储在参数 DB 中，起始地址为 108.0。 这些数据以包的形式进行分组，每个包含 16 
个凸轮。

凸轮数据在写入后立即激活。

要在不使用参数分配对话框的情况下写入凸轮数据，请按以下步骤操作：

1. 在参数 DB 中输入新值。

2. 将参数 DB 下载至 CPU。
3. 在通道 DB 中置位触发位 (CAM1WR_EN … CAM8WR_EN)
4. 在循环用户程序中调用 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 指令。

通道 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

35.3 CAM1WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 1（凸轮 0 到 15）
35.4 CAM2WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 2（凸轮 16 到 31）
35.5 CAM3WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 3（凸轮 32 到 47）
35.6 CAM4WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 4（凸轮 48 到 63）
35.7 CAM5WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 5（凸轮 64 到 79）
36.0 CAM6WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 6（凸轮 80 到 95）
36.1 CAM7WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 7（凸轮 96 到 111）
36.2 CAM8WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮数据 8（凸轮 112 到 127）

2.2.2.4 读取凸轮数据 (S7-300, S7-400)

读取凸轮数据   
从模块中读取实际凸轮数据的步骤：

1. 在通道 DB 中置位以下触发位：

– 读取凸轮数据 (CAM1RD_EN … CAM8RD_EN)
2. 在循环用户程序中调用 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 指令。
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这样便可将实际凸轮数据保存到 CPU 的参数 DB 中。

通道 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

37.2 CAM1RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 1（凸轮 0 到 15）
37.3 CAM2RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 2（凸轮 16 到 31）
37.4 CAM3RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 3（凸轮 32 到 47）
37.5 CAM4RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 4（凸轮 48 到 63）
37.6 CAM5RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 5（凸轮 64 到 79）
37.7 CAM6RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 6（凸轮 80 到 95）
38.0 CAM7RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 7（凸轮 96 到 111）
38.1 CAM8RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取凸轮数据 8（凸轮 112 到 127）

2.2.3 使用 FM 352 (S7-300, S7-400)

2.2.3.1 FM 352 前连接器的端子分配 (S7-300, S7-400)

编码器接口说明 (S7-300, S7-400)

D 型插座的位置 
下图显示了模块上连接器的位置和标志。 您可以将启动器、增量编码器或绝对编码器 (SSI) 
连接到 D 型插座中。

FM 352

ENCODER X2

1

9

8
15
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编码器接口 (X2) 的针脚分配  

针脚 名称 接近开关 增量编码器 绝对编码器

1 A* 编码器信号 A (24 V) ---
2 CLS --- --- SSI 移位时钟

3 /CLS --- --- SSI 移位时钟反转

4 B* --- 编码器信号 B (24 V) ---
5 24 VDC 编码器电源 24 V
6 5.2 VDC --- 编码器电源 5.2 V
7 M 接地

8 N* --- 零标记信号 (24 V) ---
9 RE --- 电流源/电流阱 2) ---
10 N --- 零标记信号 (5 V) ---
11 /N --- 零标记信号反转 (5 V) ---
12 /B / /CLI 1) --- 编码器信号 B 反转 (5 V) SSI 移位时钟反转

13 B / CLI 1) --- 编码器信号 B (5 V) SSI 移位时钟 
14 /A / /DAT --- 编码器信号 A 反转 (5 V) SSI 数据反转

15 A/DAT --- 编码器信号 A (5 V) SSI 数据

1) 在监听模式下

2) 注： 如果要在串联模式开关（电流源/电流阱）情况下连接第三方增量编码器，则必须执

行以下操作：

• 电流源： 将 RE (9) 与接地端 (7) 连接。

• 电流阱： 将 RE (9) 与 +24 V (5) 连接。

前连接器的端子分配 (S7-300, S7-400)

前连接器

将以下各项连接至 20 针前连接器：

• 数字量输出和切换元件（输入）

• 编码器和数字量输出的电源电压
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前连接器 (X1) 的端子分配  
下表说明 FM 352 的前连接器端子分配。

接线 名称 功能

1 L+ 24 V 直流编码器电源，以及数字量输出

2 M 编码器电源和数字量输出的接地

3 I 0 制动启用

4 I 1 长度测量/沿检测/即时设置实际值

5 I 2 参考点开关

6 I 3 轨迹信号 3 使能端

7 Q 0 数字量输出 0
8 Q 1 数字量输出 1
9 Q 2 数字量输出 2
10 Q 3 数字量输出 3
11 Q 4 数字量输出 4
12 Q 5 数字量输出 5
13 Q 6 数字量输出 6
14 Q 7 数字量输出 7
15 Q 8 数字量输出 8
16 Q 9 数字量输出 9
17 Q 10 数字量输出 10
18 Q 11 数字量输出 11
19 Q 12 数字量输出 12
20 – –

有关设计和接线的其它信息，请参见电子凸轮控制器 FM 352 的操作说明 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/2103044)。

编码器和数字量输出的辅助电压 (L+, M)
监视编码器和数字量输出的 24 VDC 辅助电压，以便：

• 确定 24 V 馈线是否断线

• 确定电源是否有故障
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这样便可在编码器接口（D 型子插座 X2）处向不同类型的编码器提供 24 V 直流和 5.2 V 直
流电源。

负载电源

直流负载电源必须满足下列要求：

仅安全、隔离的超低电压 (≤ 60 VDC) 可用作负载电源。 例如，通过遵守以下规范，可实现

安全隔离

• VDE 0100 Part 410/HD 384-4-41/IEC 364-4-41
（按照保护性的超低电压）和/或

• VDE 0805/EN 60950/IEC 950
（按照安全低电压 SELV）或

• VDE 0106 Part 101。

4 个数字量输入（I0 到 I3）
您可以将非回跳开关（24 V 电流源）或无触点传感器（2 线或 3 线接近开关）连接到 4 个
数字量输入。

不监视数字量输入以确定短路或断线，数字量输入具有到模块机壳的非隔离连接。

13 个数字量输出（Q0 到 Q12）
轨迹 0 至 12 的状态（开/关）在 13 个数字量输出端上输出。 数字量输出具有到模块机壳的

非隔离连接。

支持的负载：

• 运行电压 24 V
• 电流负载 0.5 A/短路保护

可以从各 LED 读取每个输出的状态。
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2.2.3.2 凸轮控制功能 (S7-300, S7-400)

功能对基于时间的凸轮的切换特性的影响 (S7-300, S7-400)

实际值更改 
可通过以下会更改实际值的功能来跳过基于时间的凸轮：

• 设置实际值

• 即时设置实际值

• 零点偏移

• 重新触发参考点

激活基于时间的凸轮  
如果利用上述功能之一跳过基于时间的凸轮的起始点，则当轴运动的实际方向与分配给凸轮

的有效方向相同时，将激活该凸轮。 编程的凸轮激活时间开始。

说明

如果轴处于停止状态，则运动方向会受实际值波动的影响。

将滞后设置为高于实际值信号的波动，以抑制轴处于停止状态时的抖动。

这会保留轴处于停止状态时 后确定的运动方向。

警告

人身伤害和材料损坏风险。

任何可修改旋转轴上实际值的功能都可能会导致对基于时间的凸轮的不必要的激活。

如果要使用上面提到的功能影响实际值，则应始终对旋转轴的基于时间的凸轮设置“无效”

选项。

设置实际值/即时设置实际值/取消设置实际值 (S7-300, S7-400)

定义       
使用“设置过程值”和“即时设置过程值”功能可以给当前编码器值分配新坐标。 这将使

坐标系平移如下值： ACT 新 - ACT 当前
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其中：

• ACT 新为默认值

• ACT 当前是执行时的过程值

确定新坐标

根据下面的公式计算移动后的坐标系中所有默认位置：

坐标新 = 坐标旧 + (ACT 新 - ACT 当前)

要求

• 必须对轴进行同步。

• 对于“即时设置过程值”： 必须互连数字量输入 I1。

功能顺序

1. 输入过程值的坐标，或通道 DB 中即时设置的过程值的坐标。

– 线性轴：

必须选择指定的过程值，以便调用该功能后软件限位开关仍处于有效运行范围内。

由 (ACT 新 - ACT 当前) 得出的偏移量的绝对值必须小于或等于允许的运行范围（ 大 100 
m 或 1000 m）的绝对值。

– 旋转轴：

定义的过程值的规则：

0 ≤ 过程值 < 旋转轴终点

2. 在通道 DB 上设置相应的触发位。

3. 调用 CAM_CTRL 指令。
立即执行“设置过程值”。
在数字量输入 I1 的下一个上升沿时执行“即时设置过程值”。 置位 FVAL_DONE 位。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

36.4 AVAL_EN BOOL FALSE 1 = 设置过程值

36.5 FVAL_EN BOOL FALSE 1 = 即时设置过程值

90.0 AVAL DINT L#0 过程值坐标

94.0 FVAL DINT L#0 即时过程值的坐标

25.5 FVAL_DONE BOOL FALSE 1 = 即时设置过程值执行完毕
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功能的作用  
示例“设置过程值”为 400 mm（在 200 mm 位置）演示了该功能是如何移动坐标系的。 产
生的影响：

• 工作范围位置未做物理移动。

• 为各个点（如软件限位开关）分配了新的坐标值。

• 凸轮保持其坐标值不变，因此位于不同的物理位置。

• 如果轴同步并且启用了凸轮处理，则由于该功能的缘故，位置过程值可能会跳过凸轮沿

或全部凸轮。

• 凸轮的状态更改（通常用来触发中断）可能会丢失。

说明

考虑基于时间的凸轮的切换特性 (页 560)。

下表说明了“设置过程值”/“即时设置过程值”是如何移动坐标系的。

设置过程值 SLS
[mm
]

REF
[mm
]

ACT
[mm
]

SLE
[mm
]

 
 
-400

 
 
-200

 
 
200

 
 
400

 
 
 
-200

 
 
 
0

 
 
 
400

 
 
 
600

取消功能  
“撤消设置过程值”功能可用于复位“设置过程值”或“即时设置过程值”引起的坐标移

动。  
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一旦触发“即时设置过程值”，则在输入 I1 上出现上升沿执行它之前无法将其删除。 但是

新的“即时设置过程值”能将其覆盖。

这些功能在模块启动时将复位。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

35.2 AVALREM_EN BOOL FALSE 1: 取消过程值设置

发生错误的可能原因

“即时设置过程值”和“重新触发参考点”不可同时执行。 
如果在 I1 上出现上升沿时“即时设置实际值”功能使软件限位开关超出有效运行范围，该

功能会发出操作员错误信号。 此操作错误由诊断中断报告，并写入到诊断缓冲区。

设置零偏移量 (S7-300, S7-400)

定义    
“零点偏移”功能用于在坐标系中将零点移动定义的值。 符号决定偏移方向。

确定新坐标  
移动后的坐标系的所有值都可根据下面的公式进行计算：

坐标新 = 坐标旧 - (ZPO 新 - ZPO 旧)
ZPO 旧表示任何现有零点偏移。 调用前如果未激活任何零点偏移，请将 ZPO 旧设置为 0。
例如，可以使用此公式计算软件限位开关的坐标。

功能顺序

1. 将零点偏移值写入通道 DB。
– 线性轴：

必须选择零点偏移，以便在调用功能之后软件限位开关仍位于允许的数值范围内。

– 旋转轴：

零点偏移的规则： 
零点偏移的值 ≤ 旋转轴末端

2. 设置相关触发位。
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通道 DB 中使用的数据  

地址 名称 类型 初始值 注释

36.6 ZOFF_EN BOOL FALSE 1 = 设置零点偏移

86.0 ZOFF DINT L#0 零点偏移

对线性轴的影响  
示例 -200 mm 零点偏移演示了该功能沿正向移动坐标系。 产生的影响：

• 工作范围未做物理移动。

• 为各个点（如软件限位开关）分配了新的坐标值。

• 凸轮保持其坐标值不变，因此位于不同的物理位置。

• 如果轴同步并且启用了凸轮处理，则由于该功能的缘故，位置过程值可能会跳过凸轮沿

或全部凸轮。

• 凸轮的状态更改（通常用来触发中断）可能会丢失。

说明

考虑基于时间的凸轮的切换特性 (页 560)。

下表显示了坐标系是如何通过“零点偏移”进行偏移的。

零点偏移 SLS
[mm
]

REF
[mm
]

ACT
[mm
]

SLE
[mm
]

 
 
-400

 
 
-200

 
 
200

 
 
400

 
 
 
-200

 
 
 
0

 
 
 
400

 
 
 
600
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对旋转轴的影响  
示例 -45° 零点偏移演示了该功能是如何旋转坐标系的。

下表显示了坐标系是如何通过“零点偏移”进行旋转的。

ACT = 340°时的工具 ACT = 25°时的工具

 

 
零标记会旋转 -45 度。 所有轴点都会分配新坐标值。

包括 ZPO 旧 = 0，结果为新值 385°
由于在沿正向旋转运行的旋转轴终点过程值从 0 继续，因此计算返回的过程值为 25°：
坐标新 = 坐标旧 - (ZPO 新 - ZPO 旧) - 旋转轴终点

仅当坐标旧 - (ZPO 新 - NPV 旧) 大于旋转轴末端时， 
才需要减去旋转轴末端值。

丢失同步   
如果同步由于错误而丢失或由于“重新触发参考点”而复位，则零点偏移保持不变。

取消功能  
零点偏移为 0 时会复位任何现有的零点偏移。
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设置参考点  (S7-300, S7-400)

定义    
“设置参考点”功能用于同步轴。 此功能会移动工作区。 由零点偏移或“设置实际值”生成

的所有移动都会得到保留。

该功能可将操作范围投影到轴上。 因此，不同的值设置会将工作范围移动到轴物理范围内

的不同位置。

要求  
必须禁用凸轮处理。

功能顺序  
1. 将参考点坐标的值写入通道 DB。

– 线性轴：

参考点坐标不得位于软件限位开关之外。 这同样适用于已移动坐标系中的参考点坐标。

– 旋转轴：

参考点坐标的规则：

0 ≤ 参考点坐标 < 旋转轴终点

2. 设置相关触发位。

通道 DB 中使用的数据  

地址 名称 类型 初始值 注释

36.3 REFPT_EN BOOL FALSE  1 = 设置参考点坐标

98.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

25.0 SYNC BOOL FALSE  1 = 已同步轴

功能的作用  
示例“设置参考点”为 300 mm 演示了该功能是如何移动轴操作范围的。

其影响如下：

• 实际位置设置为参考点坐标的值。

• 工作范围在轴上做物理移动。
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• 各个点保持其原始坐标不变，但现在处于新的物理位置。

• 置位核对信号中的 SYNC 位。

下表列出了“设置参考点”在轴操作范围中的移动方式。

设置参考点 SLS
[mm
]

REF
[mm
]

ACT
[mm
]

SLE
[mm
]

 
 
-400

 
 
-200

 
 
100

 
 
400

 
 
 
-400

 
 
 
-200

 
 
 
300

 
 
 
400

绝对编码器的特性  
该功能是绝对编码器调整 (页 591)所必需的。

更改凸轮沿  (S7-300, S7-400)

定义    
“更改凸轮沿”功能可用于在运行期间更改凸轮起始点以及（对于基于位置的凸轮）特定的

基于位置的凸轮的结束点。

要求  
要更改的凸轮必须有效。
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功能顺序  
1. 在通道 DB 中输入凸轮编号。

2. 对基于位置的凸轮：
在通道 DB 中输入凸轮起始点和凸轮结束点。
对基于时间的凸轮：
在通道 DB 中输入凸轮起始值。

3. 设置相关触发位。

通道 DB 中使用的数据  

地址 名称 类型 初始值 注释

36.7 CH01CAM_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮沿的功能（1 个凸轮）

102.0 CAM_NO INT 0 凸轮编号 
104.0 CAM_START DINT L#0 凸轮起始点

108.0 CAM_END DINT L#0 凸轮结束点

功能的作用  
FM x52 先移动凸轮的开启沿，然后移动凸轮的关闭沿。 此顺序不取决于凸轮的移动方向。

例外情况：

如果新凸轮起始点大于旧凸轮结束点，上述顺序可能会暂时生成一个反凸轮 (页 537)。 
下图显示了凸轮沿更改过程中的每个阶段。

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

568 编程和操作手册, 11/2022



说明

如果为此凸轮启用了硬件中断，则 FM x52 在检测到反凸轮时可触发一个或两个硬件中断，

具体取决于参数分配。

更改开启和/或关闭沿可导致跳过凸轮沿或整个凸轮。

考虑基于时间的凸轮的切换特性 (页 560)。
通常会触发硬件中断的凸轮状态更改可能会丢失。

读取修改后的值

可通过调用 CAM1RD_EN 至 CAM8RD_EN 作业之一读出修改后的值。 

取消功能  
重新启动模块时修改后的值会丢失。

执行“快速凸轮参数更改” (S7-300, S7-400)

定义  
在运行期间，“快速凸轮参数更改”功能可用于修改一组凸轮（ 多 16 个）。

要求  
要修改的凸轮必须有效。

功能顺序  
1. 在通道 DB 中输入要修改的凸轮数。

2. 在通道 DB 中输入要修改的第一个凸轮的编号。

3. 设置所需修改的触发位。

4. 在通道 DB 中声明新值。

5. 为每个要修改的凸轮重复第 2 步至第 4 步。

6. 在通道 DB 中设置相关触发位。
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通道 DB 中使用的数据  

地址

绝对

名称 类型 初始值 注释

37.0 CH16CAM_EN BOOL FALSE 1 = 写入快速凸轮参数更改功能（16 个凸轮）

176.0 C_QTY BYTE B#16#0 要修改的凸轮数

177.0 DIS_CHECK BOOL FALSE  1 = 禁用数据检查

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+0.0 CAM_NO BYTE B#16#0 要修改的凸轮编号

+1.0 C_EFFDIR BOOL FALSE  1 = 更改凸轮的有效方向

+1.1 C_CBEGIN BOOL FALSE 1 = 将凸轮起始点更改为值 CBEGIN
+1.2 C_CEND BOOL FALSE 1 = 将凸轮结束点/激活时间更改为值 CEND
+1.3 C_LTIME BOOL FALSE 1 = 将前置时间更改为值 LTIME
+1.4 CAM_OFF BOOL FALSE  1 = 凸轮修改期间禁用凸轮

+1.5 EFFDIR_P BOOL FALSE  1 = 正有效方向（正）

+1.6 EFFDIR_M BOOL FALSE  1 = 负有效方向（负）

+2.0 CBEGIN DINT L#0 新凸轮起始点

+6.0 CEND DINT L#0 新凸轮结束点/新激活时间

+10.0 LTIME INT L#0 新前置时间

进行修改时禁用凸轮 
为保持一致性，在修改凸轮起始点和结束点设置时始终禁用凸轮 (CAM_OFF)。 
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通过模块进行数据检查    
使用 DIS_CHECK（通道 DB）参数指定是否禁用 FM x52 传送的数据的验证。 如果禁用数据

检查，则必须执行一些步骤来验证是否只传送允许的值。 如果传送未经检查的非法值，模

块可能会有意外行为。

• FALSE： 模块检查所有要传送的数据

• TRUE： 禁用对凸轮参数数据的检查。 这样便可更快地在 FM x52 上激活要更改的数据。

无论此功能为何值，模块始终都会检查

– 是否已分配轴

– 要更改的凸轮数 (C_QTY) 是否有效

– 要更改的凸轮（凸轮编号）是否有效。

检查并发现无错误后才会在模块上启用这些数据。

任何错误数据都会被拒绝。

功能的作用  

说明

考虑基于时间的凸轮的切换特性 (页 560)。

读取修改后的值

可通过调用 CAM1RD_EN 至 CAM8RD_EN 作业之一读取修改后的值。 

取消功能  
重新启动模块时修改后的值会丢失。

执行“长度测量”和“沿检测” (S7-300, S7-400)

定义

可使用“长度测量”和“沿检测”功能确定工件的长度。

长度测量和沿检测将处于激活状态并保持在激活状态，直到您禁用这些功能或选择另一种测

量方法为止。 如果同时选择这两种测量方法，则指令 CAM_CTRL 将启用长度测量。
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要求

非回跳开关必须连接到输入 I1。

功能顺序

FM 352 会根据测量类型不定期地更新模块上的数据。FM 352 会通过反馈接口上的参数报

告每次更新。

长度测量

1. 设置“长度测量”(length measurement) 的功能开关。

2. 输入 I1 处的正沿会启动长度测量。

3. 输入 I1 处的负沿会停止当前测量。 FM 352 会更新初始值、 终值和长度数据。

4. 设置 MSR_DONE 参数后，FM 352 会报告数据更新。 该参数表示测量完成。 测量的结果可以
读出。

5. 下次在 I1 处启动上升沿测量时会复位 MSR_DONE 参数。

如果在长度测量期间禁用了该功能，则 FM 352 将不会更新数据。 MSR_DONE 参数会保持

复位状态。

沿检测

1. 在参数 DB 中输入 小沿距的值。 写入并启用机器数据。

2. 设置“沿检测”(edge detection) 功能开关。 此操作会设置 MSR_DONE 参数。

3. 输入 I1 处的正沿会启动沿检测。 测量结果将会更新并可读出，测量的起始值也会输入；结束
值和长度使用值 -1。

4. 更新后，FM 352 会通过复位 MSR_DONE 参数报告更改。

5. 输入 I1 处的负沿会停止当前测量。 FM 352 会更新 终测量值和长度值的数据。
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6. 更新后，FM 352 会通过设置 MSR_DONE 参数报告更改。 测量的结果可以读出。

7. 下次在 I1 处启动上升沿测量时会复位 MSR_DONE 参数。

如果在沿检测期间禁用了该功能，则 FM 352 不会更新数据。 MSR_DONE 参数会保持复位

状态。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

25.1 MSR_DONE BOOL FALSE 1 = 长度测量已完成

34.0 EDGE_ON BOOL FALSE 1 = 沿检测启用

34.2 MSR_ON BOOL FALSE 1 = 长度测量启用

38.2 MSRRD_EN BOOL FALSE 1 = 读取测量值

112.0 BEG_VAL DINT L#0 初始值

116.0 END_VAL DINT L#0 结束值

120.0 LEN_VAL DINT L#0 长度

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

4.0 EDGEDIST DINT L#0 沿检测的 小沿距

有效取值范围： 
• 0 ... 1 000 000 000 µm

小沿距用于在通过沿检测检测到测量起始点之后定义范围。 如果测量操作在该范围内结束，

将会放弃测量。

行进了 小沿距时才会报告测量起始点。

长度测量的条件

• CPU 程序在输入 I1 处的关闭沿和开启沿之间需要一个足够长度的间隔，以便能够在触发

新测量之前评估测量结果。

• 输入 I1 处的正沿与负沿之间以及输入 I1 处的负沿与下一个正沿之间的 小间隔必须大于 
2 ms。
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错误测量

如果长度测量/沿检测有错误，则 FM 352 将返回长度值 -1。
“长度测量”或“沿检测”在一个方向上 多只能执行 126 次过零。 过零是指旋转轴从旋转

轴终点值变为 0，反之亦然。 如果 FM 352 检测到在一个方向上超过 126 次过零，则无论

其随后检测到在相反方向上是否有任何过零情况，都将报告不正确的“长度测量”或“沿检

测”。

如果存在以下情况，也会将长度测量视为有错误：

• 旋转轴处测量的长度大于 231。

• FM 352 同时检测到开启沿和关闭沿（例如，由于开关回跳）。

此事件可作为硬件中断进行报告。

长度测量期间坐标系的移动

坐标系移动会影响测量长度的情况：

• 使用增量编码器或启动器，或在模拟模式下运行 FM 352。
• 进行长度测量时执行“设置参考点”(set reference point) 或“重新触发参考点”(retrigger 

reference point) 功能。

示例

要利用以上提到的对测量长度的影响：

只要执行长度测量系统便会出现移动。

“重新触发参考点”功能可用于校正此移动，以输出正确的长度测量值。

重新触发参考点  (S7-300, S7-400)

定义

“重新触发参考点”功能可用于同步轴，作为对循环发生的外部事件的响应。

该功能会保持激活状态，直到将其禁用。

要求

• 使用了增量编码器或启动器。

• 外部事件可能代表增量编码器的零标记信号或输入 I2 处的参考点开关。
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功能顺序

1. 在参数 DB 处设置参考点坐标的值。

2. 在参数 DB 处设置“重新触发参考点”的类型。
选项：

– 仅评估编码器的零标记 (RETR_TYPE = 7)。
– 仅评估参考点开关 (RETR_TYPE = 6)。
– 评估零标记信号

正向： 沿正向经过参考点开关后评估零标记的第一个上升沿 (RETR_TYPE = 0)。
负向： 沿负向经过参考点开关后评估零标记的第一个下降沿 (RETR_TYPE = 1)。

3. 写入并启用机器数据。

4. 在通道 DB 中设置功能开关。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

34.3 REFTR_ON BOOL FALSE  1 = 重新触发参考点

25.0 SYNC BOOL FALSE  1 = 轴已同步

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

52.0 RETR_TYPE DINT L#0 参考点重新触发模式

功能的作用

• FM x52 根据运动的轴向评估零标记和参考点开关。

– 轴沿正向移动时它会评估正沿。

– 轴沿负向移动时它会评估负沿。

• 它会将实际位置设置为参考点坐标的值。

• 工作范围在轴上做物理移动。

• 各个点保持其原始值不变，但现在处于新的物理位置。

• 通常会触发硬件中断的凸轮状态更改可能会丢失。

• 设置核对信号中的 SYNC 位。
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说明

考虑基于时间的凸轮的切换特性 (页 560)。

示例

实例的规则：

• 模块会评估参考点开关和零标记信号的正沿（轴沿正向移动）。

• 参考点坐标的值 = 300 mm。

• 执行时未激活任何零点偏移。

下表列出了“重新触发参考点”在轴操作范围内的移动方式。

重新触发参考点 SLS
[mm]

REF
[mm]

ACT
[mm]

SLE
[mm]

 
 
-400

 
 
300

 
 
100

 
 
400

 
 
 
-400

 
 
 
300

 
 
 
300

 
 
 
400

包含零点偏移

任何激活的零点偏移都将包含在“重新触发参考点”功能中。 因此将根据下列公式计算参

考点坐标设置：

Ref = RefMD - 零点偏移

RefMD 是机器数据中存储的参考点坐标值。
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下表列出了通过零点偏移“重新触发参考点”在轴操作范围内的移动方式。

重新触发参考点 SLS
[mm]

REF
[mm]

ACT
[mm]

SLE
[mm]

 
 
-500

 
 
300

 
 
0

 
 
300

 
-400

 
400

 
100

 
400

 
 
 
-400

 
 
 
400

 
 
 
400

 
 
 
400

禁用软件限位开关 (S7-300, S7-400)

定义

使用“禁用软件限位开关”功能可禁用对线性轴处软件限位开关的监视。

该功能会保持激活状态，直到将其禁用。 这将重新激活 初参数化的软件限位开关。

功能顺序

在通道 DB 中设置功能开关。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

34.4 SSW_OFF BOOL FALSE 1 = 软件限位开关已禁用
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

64.0 SSW_STRT DINT L#-1000000000 软件限位开关起点

68.0 SSW_END DINT L#1000000000 软件限位开关终点

功能的作用

• 模拟

– 当轴经过软件限位开关时模拟模式将停止。

– 可以通过禁用软件限位开关监视来恢复模拟模式。 轴沿定义的方向移动。

• 禁用监视时的零点偏移

如果设置了零点偏移且软件限位开关位于运行范围限制内，则实际值可能会仍然超出有

效的数值范围。

• 可以切换位于已参数化的软限位开关之外的凸轮。

小心

存在材料损坏的风险！

如果通过设置软件限位开关缩小运行范围以保护系统，则当这些开关被禁用后，就会面

临着设备受损的风险。

在工厂的规划和工程阶段，应确保驱动装置能够在整个物理运行范围内行进。

执行“模拟” (S7-300, S7-400)

定义

“模拟”功能可用于激活未连接编码器的凸轮控制器。

功能顺序

1. 在参数 DB 处设置模拟速度。

2. 写入并启用机器数据。

3. 在通道 DB 处设置正或负模拟方向。

4. 在通道 DB 中设置功能开关。
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通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

15.2 DIR_M BOOL FALSE  1 = 负向模拟

15.3 DIR_P BOOL FALSE  1 = 正向模拟

34.1 SIM_ON BOOL FALSE  1 = 模拟开启

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

84.0 SIM_SPD DINT L#0 模拟速度

激活模拟模式时的影响

• 编码器信号将被忽略。

• 编码器输入监视功能会被禁用。

• 报告的所有编码器错误都会被复位。

• FM x52 将以恒定模拟速度模拟轴运动。

• 激活模拟模式时凸轮处理会被禁用。 不过，之后可再次启用这些操作。 在这种情况下，

仍将保持同步。

• 从当前实际值开始，实际位置值将随模拟速度和方向动态变化。

禁用模拟模式时的影响

• 凸轮处理将被禁用。

• 增量编码器或启动器的同步将被清除。 实际值将复位为参考点坐标的值。

• 模块会报告与绝对编码器值对应的实际位置值。 之后模块会按在机器参数中的定义评估

编码器信号。

限制值

小和 大模拟速度取决于分辨率 (页 596)。
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速度

设置的速度与模块运行时的实际速度 (页 596)之间可能存在差异。

读取“计数器凸轮跟踪的计数值”  (S7-300, S7-400)

定义

“计数器凸轮轨迹的计数器值”功能用于读出当前计数器值。

功能顺序

1. 在机器数据中指定计数器凸轮轨迹和计数值上限。

2. 写入并启用机器数据。

3. 启用计数功能。

4. 模块会将计数值设置为其上限。

5. 轨迹结果信号每出现一个正沿，计数值便递减 1。
6. 在通道 DB 中设置触发位以读取计数值。

7. 模块会将两个计数值都写入通道 DB。 模块会为未作为计数器凸轮轨迹分配的轨迹输出 0。
8. 计数值为 0 时，模块会将计数器凸轮轨迹处的轨迹标识符位设置为 1。
9. 它会在出现下一个轨迹结果信号负沿时将轨迹标识符位复位为 0，并将计数器复位为其上限。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

15.5 CNTC0_EN BOOL FALSE  1 = 启用计数器凸轮轨迹 0 的计数功能

15.6 CNTC1_EN BOOL FALSE  1 = 启用计数器凸轮轨迹 1 的计数功能

38.3 CNTTRC_EN BOOL FALSE  1 = 读取计数器凸轮轨迹的计数值

124.0 CNT_TRC0 INT 0 计数器凸轮轨迹 0 的当前计数值

126.0 CNT_TRC1 INT 0 计数器凸轮轨迹 1 的当前计数值

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

99.0 SPEC_TRC0 BOOL FALSE  1 = 轨迹 0 是计数器凸轮轨迹

99.1 SPEC_TRC1 BOOL FALSE  1 = 轨迹 1 是计数器凸轮轨迹
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地址 名称 类型 初始值 注释

100.0 CNT_LIM0 DINT L#2 计数器凸轮轨迹 0 的计数值上限

104.0 CNT_LIM1 DINT L#2 计数器凸轮轨迹 1 的计数值上限

读出“位置和轨迹数据” (S7-300, S7-400)

定义

“位置和轨迹数据”功能可用于读取当前位置、速度和轨迹标识符位。 轨迹标识符位逻辑链

接到机器数据和通道数据之前将会进行记录。

FM x52 中实现的算法会计算超过 1 个脉冲/4 ms 的速度变化。由于指示的速度包含此误差，

因此尤其不适合于闭环控制。 用于动态凸轮控制的内部速度值可提供更高的精度。

功能顺序

1. 在通道 DB 中置位触发器位。

2. 数据将存储在通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

38.4 ACTPOS_EN BOOL FALSE  1 = 读取位置和轨迹数据

128.0 ACTPOS DINT L#0 当前位置

132.0 ACTSPD DINT L#0 当前速度

136.0 TRACK_ID DWORD DW#16#0 轨迹 0 到 31 的轨迹标识符位

读出“编码器数据” (S7-300, S7-400)

定义

“编码器数据”功能可用于读出当前的编码器数据和绝对编码器调整的值。

要求

在执行“设置参考点” (页 566)功能后，可读出绝对编码器调整 (页 591)的值。
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功能顺序

1. 在通道 DB 中置位触发器位。

2. 数据将存储在通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

38.5 ENCVAL_EN BOOL FALSE  1 = 读取编码器值 
140.0 ENCVAL DINT L#0 编码器值/计数器值（内部表示）

144.0 ZEROVAL DINT L#0 后一个零标记处的计数器值（内部表示）

148.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

读出“凸轮和轨迹数据” (S7-300, S7-400)

定义

“凸轮和轨迹数据”设置可用于读取当前的凸轮和轨迹标识符位及位置。 轨迹标识符位逻辑

链接到机器数据和通道数据之前将会进行记录。

功能顺序

1. 在通道 DB 的 FM_TYPE 参数中输入类型 ID = 1。 这样便可读取 24 个字节的凸轮和轨迹数据。
如果输入类型 ID = 0，将只读取凸轮标识符位（16 个字节）。

2. 数据将存储在通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

12.0 FM_TYPE BOOL FALSE 0 = FM 352 到 V4.0
1 = FM 352 V5.0 或更高版本以及 FM 452

38.6 CAMOUT_EN BOOL FALSE  1 = 读取凸轮和轨迹数据 
152.0 CAM_00_31 DWORD DW#16#0 凸轮 0 到 31 的凸轮标识符位

156.0 CAM_32_63 DWORD DW#16#0 凸轮 32 到 63 的凸轮标识符位

160.0 CAM_64_95 DWORD DW#16#0 凸轮 64 到 95 的凸轮标识符位

164.0 CAM_96_127 DWORD DW#16#0 凸轮 96 到 127 的凸轮标识符位
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地址 名称 类型 初始值 注释

168.0 TRACK_ID1 DWORD DW#16#0 轨迹 0 到 31 的轨迹标识符位

172.0 ACTPOS1 DINT L#0 当前位置 

设置“凸轮控制器的控制信号” (S7-300, S7-400)

定义

“凸轮控制器的控制信号”功能可用于启用凸轮处理和轨迹。

功能顺序

1. 在通道 DB 中设置所需的位。

2. 每次调用 CAM_CTRL 指令时，都会将数据传送到模块。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

15.4 CAM_EN BOOL FALSE 1 = 启用凸轮处理

16.0 TRACK_EN WORD W#16#0 启用凸轮轨迹 0 到 12
位 0 = 轨迹 0

影响

凸轮处理将会根据启用状态启动或停止。

已启用轨迹的轨迹标识符位将传送到轨迹信号和数字量输出。 

查询“凸轮控制器的核对信号” (S7-300, S7-400)

定义

“凸轮控制器的核对信号”功能可提供有关凸轮控制器和轨迹信号的当前状态的信息。 但不

能保证报告的位置与轨迹信号之间的一致性。

功能顺序

每次调用 CAM_CTRL 指令时，都会将数据存储到通道 DB 中。
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通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

23.4 CAM_ACT BOOL FALSE 1 = 凸轮处理繁忙

26.0 ACT_POS DINT L#0 当前轴位置

30.0 TRACK_OUT DWORD DW#16#0 轨迹 0 至 31 的当前轨迹信号

位 0 = 轨迹 0

查询“诊断的核对信号” (S7-300, S7-400)

定义

“用于诊断的核对信号”功能用于报告诊断事件。

功能顺序

1. 如果模块在诊断缓冲区中发生新事件，则它会在反馈接口中置位 DIAG 位。 错误 (页 630)事
件将记录在诊断缓冲区中。

2. 模块在写入作业中检测到错误数据时，会在反馈接口中置位 DATA_ERR 位。 错误的原因将记
录在诊断缓冲区中。

3. 反馈接口将指令 CAM_CTRL 存储到通道 DB 中。

4. 指令 CAM_DIAG 读取诊断缓冲区后，模块会将 DIAG 位复位为 0。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

22.2 DIAG BOOL FALSE 1 = 诊断缓冲区已修改

22.4 DATA_ERR BOOL FALSE 1 = 数据错误
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2.2.3.3 组态 FM 352 (S7-300, S7-400)

2.2.3.4 组态 FM 352 (S7-300, S7-400)

测量系统 (S7-300, S7-400)

选择单位系统 (S7-300, S7-400)

选择单位系统  
对于数据的输入和输出，可从以下单位系统中进行选择：

• 毫米（默认设置）

• 英寸

• 度

• 脉冲

说明

如果更改“测量系统”(Measuring system) 对话框中的单位系统，则值将会转换至新系统。 这
可能会导致四舍五入错误。 
如果通过机器数据更改单位系统，则这些值不会自动转换。

任何关于“脉冲”的单位系统更改都将禁用凸轮处理，并会阻止轴同步。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

8.0 UNITS DINT L#1 测量系统

有效值：

• 1 = 10-3 mm
• 2 = 10-4 英寸

• 3 = 10-4 度
• 4 = 10-2 度
• 5 = 脉冲

• 6 = 10-3 度
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在线帮助中的标准单位系统

为指定限制值，我们使用毫米单位系统。 要以其它单位系统定义限制值，请按如下所示转

换值：

转换.... 计算...
mm → 英寸 限制值（英寸）= 限制值（毫米）x 0.1 1)

mm → 度 10-4（4 个小数位）

10-3（3 个小数位）

10-2（2 个小数位）

限制值（度） = 限制值 (mm) x 0.1
限制值（度） = 限制值 (mm) x 1
限制值（度）= 限制值 (mm) x 10

毫米 → 脉冲 限制值（脉冲）= 限制值（毫米）x 1000
1) 设置为 大值时，小数位数影响小数点前的位数。 在英寸测量系统中，使用 4 个小数位，因

此，可以输入的 大值是 100,000.0000 英寸。 在毫米测量系统中，使用 3 个小数位，因此，

可以输入的 大值是 1,000,000.000 毫米。
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轴 (S7-300, S7-400)

指定轴类型 (S7-300, S7-400)

选择轴类型 (S7-300, S7-400)

轴类型   
凸轮控制器支持下列轴类型：

• 线性轴

线性轴是具有有限的物理运行范围的轴。

• 旋转轴

旋转轴是运行范围不受机械停止限制的轴。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

12.0 AXIS_TYPE DINT L#0 轴类型

有效值：

• 0 = 线性轴

• 1 = 旋转轴

指定软件限位开关 (S7-300, S7-400)

软件限位开关   
软件限位开关仅适用于线性轴。
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操作范围是软件限位开关限制的范围。 FM x52 可以监视对操作范围的限制。

软件限位开关起点 (SLS) 必须始终小于软件限位开关终点 (SLE)。
当 FM x52 已同步后，将激活软件限位开关。

• 使用增量编码器或启动器时：

每次 FM x52 启动后，轴在 初不会同步。 轴同步后，才会监视参数化的软件限位开关。

• 使用绝对编码器 (SSI) 时：

FM x52 在接收到完整的无错误帧后进行同步。 从这时起开始监视软件限位开关。 所使

用的绝对编码器必须至少涵盖包括软件限位开关的操作范围。

操作范围、编码器范围和运行范围之间的关系

• 操作范围是利用软件限位开关为作业指定的范围。

• 编码器范围是编码器明确涵盖的范围。 对于线性轴，模块将在操作范围内对称地分配编

码器范围。 也就是说，模块将移动编码器范围，以使软件限位开关和编码器范围终点之

间的距离相等（见下图）。

• 此运行范围是 FM x52 能够处理的值范围。 运行范围取决于分辨率。

具体情况如下： 运行范围 ≥ 编码器范围 ≥ 操作范围

下图显示了软件限位开关、操作范围、编码器范围和运行范围之间的关系。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

64.0
68.0

SSW_STRT
SSW_END 

DINT
DINT

L# -100 000 000
L# 100 000 000

软件限位开关起点

软件限位开关终点

有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 1,000,000,000 µm
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指定旋转轴终点 (S7-300, S7-400)

旋转轴终点

“旋转轴终点”值理论上是轴的 大实际值。 然而，理论上的 大值是无法显示的，因为它

也代表旋转轴的物理起始位置（＝ 零）。

高旋转轴值显示为： 
旋转轴终点 [µm] - 分辨率 [µm/脉冲] x 1 [脉冲]
示例： 旋转轴末端 = 1000 mm
显示值跳转：

• 从 999 mm 至 0 mm，当旋转方向为正时。

• 从 0 mm 至 999 mm，当旋转方向为负时。

具有绝对编码器的旋转轴

具有绝对编码器的旋转轴的旋转范围（0 到旋转轴的终点）必须完全对应于绝对编码器的总

步进数。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

16.0 ENDROTAX DINT L#100000 旋转轴终点

有效取值范围：

• 1 µm 至 +1,000,000,000 µm

指定同步 (S7-300, S7-400)

选择“重新触发参考点”类型 (S7-300, S7-400)

重新触发参考点  
通过设置“重新触发参考点 (页 574)”类型，可以定义使用增量编码器或启动器时轴在运行

中同步的条件。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

52.0 RETR_TYPE DINT L#0 参考点重新触发的类型

有效值：

• 0 = 参考点开关和零标记方向 +
• 1 = 参考点开关和零标记方向 -
• 6 = 仅参考点开关

• 7 = 仅零标记

指定参考点坐标 (S7-300, S7-400)

参考点坐标

• 增量编码器和启动器：

利用“重新触发参考点”功能开关和由“重新触发参考点”类型 (页 589)定义的同步事

件，将参考点坐标分配给该事件。

• 绝对编码器 (SSI) 
带有绝对编码器的参数化轴始终在传输完第一个无错误 SSI 帧后进行同步。

有关详细信息，请参见绝对编码器调整 (页 591)的说明，其中介绍了绝对编码器调整与

其它数据的交互。

参考点坐标的值必须位于操作范围内：

• 线性轴

包括软件限位开关。

• 旋转轴

大于等于 0，且小于“旋转轴终点”值（0 ≤ 参考点坐标 < 旋转轴终点）。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 +1,000,000,000 µm
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指定绝对编码器调整 (S7-300, S7-400)

确定绝对编码器调整  (S7-300, S7-400)

定义   
仅绝对编码器需要绝对编码器调整。 
绝对编码器调整和参考点坐标将编码器的取值范围映射到轴坐标系。 将确定与轴上的参考

点坐标对应的编码器值。 此值必须小于绝对编码器的总步进数。

有关详细信息，请参见“绝对编码器调整过程 (页 591)”及示例 (页 592)。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

48.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

有效取值范围：

• 0 至 (225 - 1)

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

98.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 +1,000,000,000 µm

绝对编码器调整过程  (S7-300, S7-400)

确定正确的绝对编码器调整  
初始参数分配后，必须采取更多步骤以确保在编码器和坐标系之间创建正确的关系。 下面

这一部分所示的步骤基于参数分配对话框的使用。 
1. 将轴移至已分配唯一坐标的已定义、可重现点。

例如，它可以是“软件限位开关终点”。

2. 利用在点 1 中定义的坐标调用“设置参考点 (页 566)”设置。
FM x52 现在将确定通道 DB 中输入的参考点坐标（通道 DB 中的 REFPT）的编码器值，这就
是所谓的绝对编码器调整。 可通过“编码器数据 (页 581)”设置读取该值。
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3. 输入在“绝对编码器调整”(absolute encoder adjustment) 字段中读取的值。

4. 使用导出功能将您的参数分配保存到相应的参数 DB 中。

5. 将 HWCN 中的数据下载至 CPU。
6. 重新启动 CPU 以激活数据。

说明

在调试过程执行一次这样的调整。 参数分配过后，一旦在启动之后收到完整、无错的编码

器帧，就将在启动过程中同步 FM x52。

否则： 以机械方式调整编码器  
可按如下方式在坐标系与编码器之间建立正确的关系：

1. 将轴运行至已分配唯一坐标的已定义、可重现点。
例如，它可以是“软件限位开关起点”。

2. 将此坐标值作为“参考点坐标”输入到机器数据中。

3. 可通过“编码器数据 (页 581)”设置读取在此位置显示的编码器值。

4. 将该值作为“绝对编码器调整”输入到机器数据中。

分配参数后，将始终显示正确的实际值。

如果不执行步骤 3 和步骤 4，也可以利用“复位”（如可用）将编码器设置为零。 然后，将值

“0”作为绝对编码器调整输入到机器数据中。

绝对编码器调整实例 (S7-300, S7-400)

绝对编码器调整实例  
该实例将假设条件成立：

• 参考点坐标 = -125 mm
• SSW_STRT = -1000 mm 到 SSW_END = 1000 mm 的操作范围

• 绝对编码器调整 = 0
• 编码器范围 = 2048 增量（分辨率为 1 mm/脉冲）

• 无法精确地以机械方式调整所使用的绝对编码器，也不能明确地设置编码器值。

下图显示了绝对编码器调整的一个示例。
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1) 编码器值的坐标系的分配（基于绝对编码器调整）。 编码器值 0 与实际值 -125 相对应。

2) 编码器的所需坐标系分配。 在该位置，坐标应为 -125。

与“设置参考点”一致的结果

“设置参考点”后，关系看起来如下所示：

将轴上的参考点坐标 (-125) 分配给通过绝对编码器调整确定的编码器值 (1798)。 此分配如

下图所示。

编码器可提供 2048 个唯一值。 操作范围由软件限位开关定义。 不过，由于所选分辨率为 
1 mm/脉冲，因此编码器涵盖的操作范围可能比软件限位开关所设置的操作范围大。

通过设置的分辨率，操作范围已涵盖 2001 个值。 因此，在本实例中，有 47 个脉冲“保留”，

并且它们对称地分布在操作范围周围。
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设置滞后 (S7-300, S7-400)

滞后   
滞后 (页 542)取值范围取决于分辨率 (页 600)。
大输入值：

• 对于线性轴： 大输入值 < ¼ 的操作范围

• 对于旋转轴： 大输入值 < ¼ 的旋转轴范围

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

80.0 HYS DINT L#0 滞后

有效取值范围：

• 0 至 65,535 [Imp] x 分辨率 [µm/Imp]

基于位置的凸轮和滞后  
如果满足下列条件，那么将激活基于位置的凸轮：

• 检测的实际值在基于位置的凸轮的范围内。

• 滞后未激活。

切换点可能不同，这取决于方向发生改变的位置。 
下图显示出带有滞后的基于位置的凸轮的切换特性。
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凸轮

滞后

1) 凸轮起始点在正有效方向上有交叉时，凸轮激活。

2) 由于滞后，无论方向如何改变，凸轮都将保持激活状态。

3) 当滞后停止时，将禁用凸轮。

4) 方向改变后凸轮将保持禁用状态。

5) 滞后结束时，将再次激活凸轮。

说明

方向发生改变时，滞后不能将凸轮作用时间缩减到比滞后更短。

基于时间的凸轮和滞后  
如果满足下列条件，那么将激活基于时间的凸轮：

• 凸轮起始点在有效方向上有交叉。

• 滞后未激活。

说明

如果反向点与凸轮起始点之间的范围小于滞后，滞后则将屏蔽基于时间的凸轮。

下图显示了带有滞后的基于时间的凸轮的切换特性。 下图显示了不能再次激活的基于时间

的凸轮。
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凸轮

滞后

1) 凸轮起始点在正有效方向上有交叉时，凸轮激活。

2) 方向改变后，凸轮将保持激活状态直到激活时间到达，而不考虑滞后。

3) 滞后隐藏了凸轮起始点；凸轮未激活。

指定模拟速度 (S7-300, S7-400)

模拟速度   
该机器数据确定模拟速度。 另请参见“设置对基于时间的凸轮的切换特性的影响 (页 560)”下
的信息。

实际模拟速度 Vsim 可能会与 Vsim, V 的设置不同，并可根据下面的公式进行计算：

在这个等式中：

• Vsim： 由 FM 352 设置的模拟速度。 单位： µm/min

• Vsim, V： 在机器参数中设置的模拟速度。单位：µm/min

• RES： 源自编码器数据的分辨率。单位： µm/脉冲

• Integer ( )： 在该表达式中，只有十进制整数部分用于后面的计算。 在所有的计算中，此

表达式必须在 2 到 65536 这个范围内。

实际模拟速度可能因上述关系有较大变化（请参见上面的公式）。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

84.0 SIM_SPD DINT L#0 模拟速度

有效取值范围：

• 0 = 停止

• 5 × 108 = 模块支持的 高设置

在此范围内，模拟速度由分辨率 (页 600)决定：

1000 x 分辨率 ≤ 模拟速度

≤ 3 x 107 x 分辨率 

指定边沿至边沿的 小距离 (S7-300, S7-400)

边沿至边沿的 小距离

该机器数据用于定义对沿检测的测量起始点进行检测后的范围。 如果测量的结束点在该范

围内，则放弃此次测量。 
只有经过“边沿至边沿的 小距离”后，才会报告测量的起始点。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

4.0 EDGEDIST DINT L#0 边沿至边沿的 小距离

有效取值范围：

• 0 ... 1,000,000,000 µm

编码器 (S7-300, S7-400)

选择信号类型 (S7-300, S7-400)

信号类型  
编码器将位置数据返回给模块，供其进行评估并根据分辨率转换为过程值。 

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 597



可以选择以下其中一种编码器 (页 546)的信号类型：

• 5 V 差分信号 (页 548)
选择信号类型“5 V 差分信号”可使用具有差分信号 A、/A，B、/B 和 N、/N 的 5 V 增量编

码器。

• 24 V 跟踪 A+B 相移 (页 548)
选择信号类型“24 V 跟踪 A+B 相移”可使用具有信号 A*、B* 和 N* 的 24 V 增量编码器。

• 绝对 SSI (页 550)
如果使用带有串行接口的绝对编码器，则选择“SSI 绝对”信号类型。

• 24 V 启动器 (页 550)
选择信号类型“24 V 启动器”可使用带计数信号 A* 的 24 V 启动器。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

20.0 ENC_TYPE DINT L#1 信号类型

有效值：

• 1 = 5 V，增量

• 2 = 24 V，增量

• 3 = SSI 13 位帧长度

• 4 = SSI 25 位帧长度

• 5 = 监听

• 6 = 24 V 启动器向上（正向）

• 7 = 24 V 启动器向下（负向）

• 8 = SSI 13 位（右对齐）

• 9 = SSI 25 位（右对齐）

• 10 = 监听（右对齐）

指定分辨率 (S7-300, S7-400)

指定编码器每转距离 (S7-300, S7-400)

编码器每转距离  
通过“编码器每转距离”机器数据通知 FM x52 编码器每旋转一周驱动系统所经过的距离。
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“编码器每转距离”值取决于轴的结构以及编码器的安装方式。 必须考虑到所有的传动元件

（例如，联接器和齿轮）。 下图显示了位置不同的两个编码器的示例。

“编码器每转距离”和“编码器每转增量”机器数据之间的关系在分辨率 (页 600)下加以说

明。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

24.0 DISP_REV DINT L#80000 编码器每转距离

有效取值范围：

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm

指定编码器每转增量 (S7-300, S7-400)

编码器每转增量  
“编码器每转增量”机器参数定义编码器每旋转一周返回的增量数。 FM x52 将根据该值和

“编码器每转距离”机器数据来计算分辨率。

增量编码器

可输入 (页 548)取值范围内的任意值。 模块会评估增量四次。

启动器

允许取值范围内的任意值。

绝对编码器
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不同的编码器类型具有不同的限值：

编码器类型 帧长度/类型 值范围 可用作线性轴

单匝编码器 13 位半 fir tree 64 ... 8192，2 的幂次值  
单匝编码器 13 位右对齐 64 ... 8192，所有值 X
单匝编码器 25 位右对齐 64 ... 225，所有值 X
多匝编码器 25 位 fir tree 64 ... 8192，2 的幂次值  
多匝编码器 25 位右对齐 64 ... 224，所有值  
监听 Fir tree 64 ... 8192，2 的幂次值  
监听 右对齐 64 ... 225，所有值 X
特殊设置：

单匝模式下的多匝

编码器

 
25 位半 fir tree

 
64 ... 8192，2 的幂次值

 

说明

编码器脉冲数是“编码器每转增量”与“转数”的乘积（请参见“分辨率 (页 600)”）。

参数 DB 中使用的数据  

地址 名称 类型 初始值 注释

32.0 INC_REV DINT L#500 编码器每转增量

有效取值范围：

• 1 至 225

注： 
使用“脉冲”单元时此条目无效。

分辨率 (S7-300, S7-400)

分辨率  
分辨率反应凸轮处理的精度。 分辨率也确定 大的可能运行范围。
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将按下表所示方式计算分辨率 (RES)：

  增量编码器 绝对编码器/启动器

输入值 • 编码器每转距离

• 编码器每转增量：

– 脉冲计算： 四重

– 1 个增量 = 4 个脉冲

• 编码器每转距离

• 编码器每转增量。

– 1 个增量 = 1 个脉冲

计算

说明

脉冲单位系统的分辨率始终为 1。
所有位置值都舍入至分辨率的整数倍。 这样能够区分设置值和使用值。

分辨率的取值范围  
根据已定义的物理单位转换分辨率的取值范围。 设置“编码器每转距离”和“编码器每转

增量”值时，分辨率必须保持在该范围内。

所选单位系统决定分辨率的取值范围： 

测量系统 表示形式... 分辨率的取值范围

mm 10-3 mm 0,1 × 10-3 mm 到 1000 x 10-3 mm/脉冲

英寸 10-4 英寸 0,1 × 10-4 英寸到 1000 x 10-4 英寸/脉冲

度 10-4 度
10-3 度
10-2 度

0,1 × 10-4 度到 1000 x 10-4 度/脉冲

0,1 × 10-3 度到 1000 x 10-3 度/脉冲

0,1 × 10-2 度到 1000 x 10-2 度/脉冲

脉冲 1 个脉冲 1
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示例

• 增量编码器具有以下数据：

– 编码器每转增量： 5000
– 编码器每转距离： 1,000 mm
– 1 个增量 = 4 个脉冲

得出的分辨率（四倍计算）：

• SSI 编码器具有以下数据：

– 编码器每转增量： 4096
– 编码器每转距离： 1,000 mm
– 1 个增量 = 1 个脉冲

得出的分辨率：

运行范围对分辨率的依赖性

运行范围受 FM x52 中数字表示的限制。 该数字表示视分辨率的不同而不同。 因此应确保

所做的指定始终在允许的限值内。

下表显示了 大运行范围：

分辨率 (RES) 在此范围内 大运行范围

0.1 µm/脉冲 ≦ RES < 1 µm/脉冲 -108 µm 至 108 µm（-100 m 至 +100 m）

1 µm/脉冲 ≦ RES ≦ 1000 µm/脉冲 -109 µm 至 109 µm（-1000 m 至 +1000 m）

速度和分辨率之间的依赖性

显示的速度可能在下面的范围内变化，这取决于分辨率（数据单位为 mm）：

• 从 1 µm/min 至 90 m/min，分辨率 < 1 µm/脉冲

• 从 1 µm/min 至 900 m/min，分辨率 ≥ 1 µm/脉冲

模块以 4 ms 的时间间隔计算并过滤速度值。

其 低误差（一个脉冲/4 ms）使其无法用于闭环控制。
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选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向 
利用“计数方向”机器数据，可使位置反馈方向适应轴运动的方向。 还必须考虑所有传动

元件（例如，联接器和齿轮）的旋转方向。 
• 正常 = 增量计数脉冲（增量编码器）或编码器值（绝对编码器）表示增加实际位置值

• 反向 = 增量计数脉冲（增量编码器）或编码器值（绝对编码器）表示减少实际位置值

注意：

不能将比率时间与绝对编码器 (SSI) 和反向的参数化计数方向结合使用。

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

59.0 CNT_DIR BOOL FALSE 计数方向

有效值：

• 0 = 正常

• 1 = 反向

选择监视 (S7-300, S7-400)

监视  
断线

当监视功能启用后，FM x52 将监视增量编码器的 A、/A、B、/B、N 和 /N 信号。 监视功能

可检测：

• 断线

• 各电缆上的短路

对于没有零标记的增量编码器，必须任选下列其一：

– 禁用断线监视功能

– 外部互连 N 和 /N 信号 (页 546)
• 计数脉冲的边沿至边沿的距离

• 编码器电源故障

帧错误 
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您无法关闭绝对编码器 (SSI) 的帧错误监视。 它将监视：

• 起始位和停止位错误的帧

• 所连接编码器的单稳态触发器时间

丢失脉冲（增量编码器） 
增量编码器在两个连续的零标记之间必须始终返回相同数目的增量。 
FM x52 检查增量编码器的零标记与正确的编码器值是否一致。

对没有零标记的编码器禁用丢失脉冲监视功能。

还要禁用断线监视功能，或者在外部互连零标记输入 N 和 /N。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

 
63.0
63.1
63.2

 
MON_WIRE
MON_FRAME
MON_PULSE

 
BOOL
BOOL
BOOL

 
TRUE
TRUE
TRUE

监视功能

1 = 断线

1 = 帧错误（必须始终为 1）
1 = 丢失脉冲

选择绝对编码器 (SSI) 的数据 (S7-300, S7-400)

编码器转数 (S7-300, S7-400)

编码器转数  
“编码器转数”机器数据仅适用于绝对编码器。 可使用它来定义该编码器的可能 大转数。 
有关此主题的更多信息，请参见“绝对编码器 (SSI) (页 550)”。
• 单匝编码器

仅可使用值 1。
• 多匝编码器

– 多匝编码器/监听 (fir tree)： 2 ... 4096，底数为 2
– 多匝编码器/监听（右对齐）：1 ... 4096，所有值

• 线性标尺 
也可以连接线性标尺。 为此，请输入值“1”。

编码器的总步进数不是机器数据。 其计算方法如下：

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

604 编程和操作手册, 11/2022



总步进数 = 编码器每转增量 x 转数

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

36.0 NO_REV DINT L#1024 编码器转数

有效取值范围：

• 1（单匝编码器）

• 1 到 4096（多匝编码器）

传输速率 (S7-300, S7-400)

传输速率

可以使用“传输速率”机器数据来定义 SSI 编码器与 FM x52 间的数据传输速率。

大传输速率取决于电缆长度：

• 320 m → 125 kHz
• 160 m → 250 kHz
• 63 m → 500 kHz
• 20 m → 1,000 kHz

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

40.0 BAUDRATE DINT L#0 传输速率

有效值：

• 0 = 125 kHz
• 1 = 250 kHz
• 2 = 500 kHz
• 3 = 1000 kHz
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帧长度 (S7-300, S7-400)

帧长度  
使用“帧长度”可以定义由 FM x52 输出的绝对编码器的时钟帧。

选择“监听”将禁用 FM x52 循环。 然后，FM x52 便可通过 13 位或 25 位帧来监听其它 SSI 
帧。 传输速率由主站模块的循环时钟速率确定。

参数 DB 中使用的数据 
此处所选的帧长度将存储在参数 DB 中的 ENC_TYPE (页 597) 数据下。

启动器方向 (S7-300, S7-400)

启动器方向  
可通过“启动器方向”定义所连接的启动器的方向：

• 正向： = 向上（增量计数脉冲）

• 负向： = 向下（向下计数脉冲）

轨迹 (S7-300, S7-400)

选择轨迹输出控制模式 (S7-300, S7-400)

轨迹输出控制  
“轨迹输出控制”机器数据定义轨迹输出 0 到 12 的控制模式。可通过以下方式激活轨迹：

• 凸轮控制器： 通过 FM 352 凸轮处理功能激活和禁用轨迹信号。

• CPU： 轨迹信号表示通道 DB 中轨迹使能端的相应值。

这使得可以在用户程序中明确激活轨迹输出。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

90.0 TRACK_OUT WORD W#16#0 轨迹输出的激活

有效值：

• 0 = 凸轮控制器

• 1 = CPU
位号 = 轨迹号

第 13 位到第 15 位必须为 0。

选择特殊轨迹 (S7-300, S7-400)

特殊轨迹  
可以对轨迹 0、1 和 2 进行参数化以用作特殊轨迹。

• 用作计数器凸轮轨迹 (页 540)的轨迹 0 和轨迹 1
• 用作制动凸轮轨迹 (页 540)的轨迹 2

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 起始值 注释

 
99.0
99.1
99.2

 
SPEC_TRC0
SPEC_TRC1
SPEC_TRC2

 
BOOL
BOOL
BOOL

 
FALSE 
FALSE
FALSE

特殊轨迹

1 = 轨迹 0 是计数器凸轮轨迹

1 = 轨迹 1 是计数器凸轮轨迹

1 = 轨迹 2 是制动凸轮轨迹

指定计数器凸轮轨迹的计数值上限 (S7-300, S7-400)

计数器凸轮轨迹的计数值上限  
通过该机器数据，定义已分配计数器凸轮轨迹的计数值上限。
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参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

100.0
104.0

CNT_LIM0
CNT_LIM1

DINT
DINT

L#2
L#2

计数器凸轮轨迹的计数值上限（轨迹 0） 
计数器凸轮轨迹的计数值上限（轨迹 1）
有效取值范围： 
• 2 … 65535

选择使能输入 (S7-300, S7-400)

使能输入  
满足下列所有条件时将激活轨迹信号 Q3：
• 启用了轨迹。

• 设置了相关的外部使能输入 I3。
• 轨迹结果为 1。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

 
95.0 

 
EN_IN_I3

 
BOOL

 
FALSE

使能输入

1 = 轨迹信号轨迹 3 AND 使能输入 I3
第 95.1 位到第 95.7 位必须为 0。
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凸轮 (S7-300, S7-400)

凸轮数 (S7-300, S7-400)

凸轮数 
凸轮数可确定可编程凸轮的 大数目，因而可确定凸轮周期时间。 

凸轮数 凸轮周期时间

16 个凸轮 20.48 µs
32 个凸轮 40.96 µs
64 个凸轮 81.92 µs
128 个凸轮 163.84 µs

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

 
76.0

 
C_QTY

 
DINT

 
UDT3： L#0
UDT4： L#1
UDT5： L#2
UDT6： L#3

凸轮数

0 = 多 16 个凸轮

1 = 多 32 个凸轮

2 = 多 64 个凸轮

3 = 多 128 个凸轮

凸轮数据 (S7-300, S7-400)

凸轮数据 (S7-300, S7-400)

凸轮数据  
凸轮数据描述凸轮属性、分配给轨迹的各个凸轮和凸轮的切换特性。 
可为每个凸轮单独设置下面的凸轮数据：

• 有效性 (页 610)
• 轨迹编号 (页 610)
• 凸轮类型 (页 611)
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• 基于位置的凸轮的凸轮起始点和凸轮结束点 (页 611)
• 基于时间的凸轮的凸轮起始点和激活时间 (页 612)
• 前置时间 (页 613)
• 有效方向 (页 616)
• 硬件中断 (页 617)
通常，以下情况适用于凸轮处理：

• 模块只解译和处理有“有效”设置的凸轮。

• 凸轮 0 到凸轮 7 支持硬件中断。

• 可分配的凸轮数由可使用的凸轮数决定。

凸轮有效性 (S7-300, S7-400)

凸轮“有效” 
要由凸轮控制器处理的所有凸轮都必须设置为“有效”。

说明

未使用的凸轮应始终设置为“无效”(CAMVALID = FALSE)。

参数 DB 中使用的数据 

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+0.0 CAMVALID BOOL FALSE 1 = 凸轮“有效”

指定凸轮轨迹编号 (S7-300, S7-400)

轨迹编号 
通过设置轨迹号定义凸轮所控制的轨迹。
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参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+1.0 TRACK_NO BYTE B#16#0 轨迹编号

有效取值范围：

• 0 到 31

选择凸轮类型 (S7-300, S7-400)

凸轮类型  
选择所需要的凸轮类型。

• 基于位置的凸轮

• 基于时间的凸轮

参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+0.3 CAM_TYPE BOOL FALSE 凸轮类型

有效值：

• 0 = 基于位置的凸轮

• 1 = 基于时间的凸轮

定义基于位置的凸轮的凸轮起始点和凸轮结束点 (S7-300, S7-400)

基于位置的凸轮的凸轮起始点 (CS)/凸轮结束点 (CE)
基于位置的凸轮的凸轮起始点和凸轮结束点可定义凸轮长度。

基于位置的凸轮的 小长度

下图显示了轴沿正向运动时的 短凸轮
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下列一般规则适用：

• 凸轮的非激活部分在凸轮结束点 (CE) 和凸轮起始点 (CS) 之间必须始终至少有 4 个脉冲间

隔。

• 如果 CE = CS，则凸轮仅激活一个脉冲的持续时间。

参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

基于位置的凸轮

+2.0
+6.0

CBEGIN
CEND

DINT
DINT

L#-100000000
L#100000000

凸轮起始点 (CS) 
凸轮结束点 (CE) 
有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 
1,000,000,000 µm

指定基于时间的凸轮的凸轮起始点和激活时间 (S7-300, S7-400)

基于时间的凸轮的凸轮起始点 (CS)/凸轮结束点 (CE) ≙ 激活时间    
使用基于时间的凸轮时，必须指定凸轮起始点和激活时间来替代凸轮结束点。 定义分辨率为 
100 µs 的激活时间。 时间随凸轮的激活而开始计算。

设置默认时间的条件：

• 0 µs： 从不激活激活时间为 0 µs 的凸轮

• 0 µs < t ≤ 400 µs： FM x52 设置 330 µs 左右的 短凸轮激活时间。

• t > 400 µs： FM x52 利用下面的公式根据默认的激活时间 tdef 计算实际激活时间 tact：

大的误差总是小于凸轮周期时间。
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参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

时间凸轮

+2.0
+6.0

CBEGIN
CEND

DINT
DINT

L#-100000000
L#100000000

凸轮起始点 (CS)
凸轮结束点 (CE) ≙ 激活时间

有效的凸轮起始点的取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 1,000,000,000 µm
有效的凸轮激活时间的取值范围：

• （0 到 13421）x 100 µs，可达 16 个凸轮

• （0 到 26843）x 100 µs，可达 32 个凸轮

• （0 到 53686）x 100 µs，可达 64 个凸轮

• （0 到 65535）x 100 µs，可达 128 个凸轮

指定前置时间 (S7-300, S7-400)

前置时间

可以通过设置前置时间来补偿由连接的开关设备引起的任何延迟。 定义分辨率为 100 µs 的
前置时间。 您可以为每个凸轮分配一个前置时间。 前置时间适用于凸轮起始点和凸轮结束点。

作用距离

将根据当前速率和前置时间连续地计算凸轮的作用距离。 该值会将整个凸轮沿实际值方向

移动。 分配的范围为“静态范围”，而根据前置时间计算的范围为“动态范围”。

作用距离 = 前置时间 x 当前速度

FM x52 可在 长参数化前置时间的四分之一时间内计算所有凸轮的作用距离。 为凸轮设置

特别长的前置时间将降低动态调整计算的频率。

实际前置时间
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计算实际前置时间的方法：

1. 确定凸轮周期时间： 在此时间内，FM x52 将彻底处理所有凸轮。 这取决于已参数化的凸轮数。

2. 可根据下面的公式计算实际的前置时间：

标识符具有下列含义：

– 前置时间 act 是由 FM x52 设置的前置时间

– 前置时间 d 为默认设置。

– Integer ( ) 表示在计算括号中的内容时舍去小数点后的值。

前置时间 act 的 大误差总是小于 [凸轮周期时间] x 4。
示例：

定义了下列值：

• 凸轮数： 多 32 个凸轮

• 凸轮周期时间： 40.96 µs
• 前置时间 d = 1000 µs
结果： 实际前置时间 983 µs。

说明

实际前置时间总是小于分配的前置时间。 即使参数化的前置时间 ≥100 µs，实际前置时间也

可能为 0。
旋转轴的作用距离必须小于旋转轴范围和凸轮的非活动部分。 任何速度都要保证这一点。

说明

不能将前置时间与绝对编码器 (SSI) 和反向的参数化计数方向结合使用。
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参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+ 10.0 LTIME INT 0 前置时间

有效取值范围：

• （0 到 53686）x 100 µs， 多 16 个凸轮

• （0 到 65535）× 100 µs， 多 32、64 或 128 个
凸轮

动态凸轮调整   
对于凸轮范围，有两种截然不同的情形：

1. 凸轮的静态和动态范围重叠。

2. 凸轮的静态和动态范围不重叠。

下表显示了这两种情况中每一种情况下的动态调整的计算过程。

动态调整 说明

  如果凸轮的动态范围与其静态范围重叠：

• 到达凸轮动态范围时凸轮将激活。 同时禁用新的动

态调整计算。

• 实际值到达凸轮的静态范围时，新的动态调整计算

会再次启用。 速度的改变影响凸轮结束点。

• 如果在动态范围结束时禁用凸轮，动态调整将再次

禁用直到凸轮静态范围结束。

  如果凸轮的动态和静态范围不重叠，则适用以下规则：

• 到达凸轮动态范围时凸轮将激活。 同时禁用新的动

态调整计算。

• 凸轮静态范围结束时，动态调整将再次启用。

 动态范围

 静态范围

 允许新的动态调整
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说明

旋转方向改变时，动态调整的计算将再次启用。

选择有效方向 (S7-300, S7-400)

有效方向

支持两个有效方向：

• 正向： 如果轴沿过程值增大的方向移动，则凸轮将在凸轮起始点处激活。

• 负向： 如果轴沿过程值减小的方向移动，则凸轮将在凸轮结束点处激活。

可以同时设置两个有效方向。

选择“无”(None) 将禁用凸轮。

基于其有效方向的凸轮的切换特性  
下表说明了由有效方向所决定的基于位置和基于时间的凸轮切换特性。 总是假定为正有效

方向，示例 5 除外。

编号 说明 基于位置的凸轮 基于时间的凸轮

1 在有效方向上越过了凸轮    

2 在反向的有效方向上经过凸轮    

3 在有效方向上接近凸轮；

凸轮激活时轴的运动方向将反向
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编号 说明 基于位置的凸轮 基于时间的凸轮

4 在反向的有效方向上接近凸轮；凸轮处于有效

方向时轴会将其运动方向反向。

  凸轮未切换

5 在任意方向接近凸轮，并在任意方向上退离凸

轮；两个方向都设置为有效方向

   

 已参数化凸轮

 已切换凸轮

参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+0.1 EFFDIR_P BOOL TRUE 1 = 正有效方向（正）

+0.2 EFFDIR_M BOOL TRUE 1 = 负有效方向（负）

选择凸轮的硬件中断 (S7-300, S7-400)

凸轮打开/关闭时的硬件中断  
可以指定当凸轮 0 到 7 启用、禁用或启用和禁用时是否产生硬件中断。

参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+0.4 PI_SW_ON BOOL FALSE 1 = 硬件中断激活 
+0.5 PI_SW_OFF BOOL FALSE 1 = 硬件中断禁用 
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启用硬件中断 (S7-300, S7-400)

启用硬件中断 (S7-300, S7-400)

启用硬件中断  
该机器数据用于启用硬件中断。

可以设置何时产生硬件中断：

• 凸轮开/关
在凸轮数据 (页 617)中，可以指定凸轮 0 到凸轮 7 激活和/或禁用时是否要产生硬件中断。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

3.2 PI_CAM BOOL FALSE  1 = 启用硬件中断： 凸轮开/关

硬件中断评估 (S7-300, S7-400)
如果 FM 352 触发了硬件中断，那么可以从硬件中断 OB 的 OB4x_POINT_ADDR 变量中获取

中断信息。

下表给出了双字 OB4x_POINT_ADDR 的内容。

字节 位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
0 0 0 0 0 0 0 0 0
1 0 0 0 0 0 凸轮 0 0
2 启用凸

轮 7
关闭凸

轮 7
启用凸

轮 6
关闭凸

轮 6
启用凸

轮 5
关闭凸

轮 5
启用凸

轮 4
关闭凸

轮 4
3 启用凸

轮 3
关闭凸

轮 3
启用凸

轮 2
关闭凸

轮 2
启用凸

轮 1
关闭凸

轮 1
启用凸

轮 0
关闭凸

轮 0

可以在字节 1 中看到中断的原因。

凸轮： 根据上表评估字节 2 和 3。

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

618 编程和操作手册, 11/2022



丢失的硬件中断

如果硬件中断 OB 仍在忙于处理硬件中断，则模块将记录所有后续硬件中断事件。 如果在可

触发该硬件中断前再次出现事件，模块将触发“硬件中断丢失”诊断中断。

FM 352 的控制接口和反馈接口 (S7-300, S7-400)

应用

在特殊应用中或处于报警级别时，需要特别快速地访问核对和控制信号。 您可以通过读取

模块的 IO 区域直接获得这些数据。

要在每个模块启动之后协调启动（例如，插入模块后或 CPU 进行 STOP-RUN 切换后），必

须调用 CAM_CTRL 指令，直到 RETVAL = 0 指示启动结束。

说明

要直接访问 FM 352 数据，必须使用本部分中介绍的非内部数据和方法。 否则，用户程序在

访问模块时会遇到困难。

通过直接访问读取核对信号  
使用对模块输出地址的偏移定义字节地址。 参数名称与通道 DB 中的名称相对应。

在 STL 中，使用 PIB（读取 1 个字节）和 PID（读取 4 个字节）命令访问数据。 

地址 位号

  7 6 5 4 3 2 1 0
字节 0 PARA 内部 内部 DATA_ERR 内部 DIAG 内部 内部

字节 1 0 0 0 CAM_ACT 0 0 0 0
字节 2 内部

字节 3 0 0 FVAL_DONE HYS GO_P GO_M MSR_DONE SYNC
字节 4 ACT_POS
字节 5
字节 6
字节 7
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地址 位号

字节 8 TRACK_OUT
字节 9
字节 10
字节 11

直接写入访问控制信号  
使用对模块输入地址的偏移定义字节地址。 参数名称与通道 DB 中的名称相对应。

在 STL 中，使用 PQB（写入 1 个字节）和 PQW（写入 2 个字节）命令访问数据。 

地址 位号

  7 6 5 4 3 2 1 0
字节 0 内部

字节 1 0 CNTC1_EN CNTC0_EN CAM_EN DIR_P DIR_M 0 0
字节 2 TRACK_EN
字节 3

示例： 位置过程值 ACT_POS
模块的起始地址为 512。

STL  
L PID 516 //通过直接访问读取位置过程值 (ACT_POS)：

//模块的起始地址 + 4

参数传送路径  (S7-300, S7-400)
术语参数指下列机器和凸轮数据。

下图显示了 FM 352 的参数传输路径。
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1 保存参数分配界面中的参数。

2 保存和编译 HW 配置并将其下载到 CPU。
3 CPU 在系统参数分配期间将参数写入模块。

4 通过选择“PLC”>“上传到 PG”(Upload to PG) 命令将模块参数上传到 PG。
5 使用“PLC”>“下载”(Download) 命令将参数从参数分配界面下载到模块。

6 在用户程序中使用作业将参数写入模块。

7 在用户程序中使用作业从模块读取参数。

8 将参数从用户程序保存至在线 DB。
9 将参数从在线 DB 读入用户程序。

10 将参数从参数分配界面导出到 DB（离线或在线 DB）；然后必须将离线 DB 下载到 
CPU。

11 将参数从在线或离线 DB 导入到参数分配界面。
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一些传送参数的使用案例

使用案例 步骤

在参数分配界面中编辑参数。 然后应在启动期间将参数自动

分配给模块。

执行步骤 1、2 和 3。

在测试模式下进行调试期间，在参数组态界面中编辑参数。 执行步骤 4 和 5
在启动期间应自动下载调试期间编辑的参数。 执行步骤 1、2 和 3。
使用参数分配界面创建参数。 启动时，模块仅应由用户程序

使用数据块为其分配参数。

执行步骤 10 和 6。

需要一种轻松的方法为配方创建数据记录。 执行步骤 10。
使用参数分配界面创建参数。 应将这些参数提供给用户程

序，以便临时进行修改。 
执行步骤 1、2 和 3 进行自动

参数分配。 
执行步骤 10、7 启用用户程

序访问。

使用用户程序（以独占方式）修改现有参数。 执行步骤 7、9、8 和 6。
您希望在参数分配界面中查看用户程序修改的数据。 执行步骤 11。
还要在启动期间自动装载用户程序所修改的参数。 执行步骤 6、11、1、2 和 

3。

2.2.3.5 调试 FM 352 (S7-300, S7-400)

2.2.3.6 在用户程序中使用 FM 352 (S7-300, S7-400)

将 FM 352 集成到用户程序中

一些指令可用于将 FM 352 集成到用户程序中。 从而使您可以轻松地使用所需功能。

可以在 CPU 用户程序中调用指令 CAM_INIT 和 CAM_CTRL。 这些指令可确保在 CPU 和 
FM 352 之间进行通信。 将 CAM_CTRL 指令插入到项目中时，会自动创建通道 DB 作为 
CAM_CTRL 指令的背景数据块。

与模块的通道相关联的所有参数数据（机器数据、凸轮数据）都位于模块的参数 DB 中。 使
用命令“程序块 > 添加新块”(Program blocks > Add new block) 可将 CAM_PxxxTYPE 类型数

据块添加到项目。 根据数量结构，可能需要以下 DB 类型：

• 多 16 个凸轮： CAM_P016TYPE
• 多 32 个凸轮： CAM_P032TYPE
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• 多 64 个凸轮： CAM_P064TYPE
• 多 128 个凸轮： CAM_P128TYPE
指令 CAM_DIAG 也可用于 FM 352。 该指令可将诊断信息传送到诊断 DB。 将 CAM_DIAG 指
令插入到项目中时，会自动创建诊断 DB 作为 CAM_DIAG 指令的背景数据块。

调试模块

即使用户程序不可用，也可使用“调试”(Commissioning) 对话框对模块进行初始测试。 在
此情况下，需要特别注意以下警告。

警告

可能发生人身伤害和材料损坏。

要避免发生人身伤害和材料损坏，请遵守以下几点：

• 在计算机附近安装急停开关。
这是可确保当计算机或软件发生故障时可靠关闭设备的唯一方法。

• 安装硬件限位开关，其直接控制所有驱动器的电源装置。

• 确保任何人都无法进入存在运动部件的设备区域。

• 程序和“调试”(Commissioning) 对话框同时监控 FM 352 时，可能会发生冲突，产生的影响
尚不清楚。 因此，当使用“调试”(Commissioning) 对话框时，务必将 CPU 置于 STOP 模式
或禁用程序。

2.2.3.7 FM 352： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

当前模块信息 (S7-300, S7-400)

默认诊断 (S7-300, S7-400)

通过 FM 352 的组错误 LED 显示错误 (S7-300, S7-400)

在哪里显示错误？

如果红色组错误 LED 亮起，则表示模块上出现错误（内部错误），或者电缆端口中出现错误

（外部错误）。 LED 会点亮至少 3 s，即使有短暂发生的错误时也是如此。  
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显示哪些错误？

下表显示了通过组错误 LED 指示的错误类型。

LED 含义 备注

SF 内部和外部错误的

组错误

此 LED 指示 FM 352 的以下错误状态：

• 硬件中断丢失

• 看门狗过期

• FM 352 未组态

• FM 352 组态不正确

• 无外部 24 V 辅助电源

• 缺少前连接器

• 编码器断线

• 过程错误

• 绝对编码器帧错误

• 缺少增量编码器脉冲或零标记信号

要排除错误，请参见错误类别 (页 630)。

通道特定的诊断 (S7-300, S7-400)

触发诊断中断 (S7-300, S7-400)

中断处理  
FM 352 可触发硬件和诊断中断。 可在中断 OB 中处理这些中断。如果触发了中断但未装载

相应的 OB，则 CPU 将切换到 STOP 模式。 
可以按照下列步骤启用诊断中断处理：

1. 在 HWCN 中选择模块

2. 选择“编辑 > 对象属性 > 基本参数”(Edit > Object Properties > Basic Parameters)，以启用诊
断中断。

3. 保存并编译组态。

4. 将组态下载到 CPU。
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诊断中断总览 
触发诊断中断的事件和错误：

• 操作错误

• 机器数据错误

• 凸轮数据不正确

• 诊断错误

这些错误在“错误类别 (页 630)”中进行了详细说明。

模块通过诊断中断对错误作出响应

• 凸轮处理将被禁用。

• 以下诊断中断将会清除同步：

– 缺少前连接器，没有外部辅助电压

– 检测到零标记错误，电缆故障（5 V 编码器信号）

– 超出运行范围（通过操作错误指示）

– 无法执行设置过程值（通过操作错误指示）。

• 在一种例外情况下，不再处理控制信号。

例外情况：

超出软件限位开关时，仍可在模拟模式下改变方向。 
• 功能开关和作业处理将继续。

模块检测到错误（“进入”）

即使至少有一个错误尚待处理，诊断中断也仍是“进入”事件。 如果有任何错误尚未清除，

排队的错误将再次报告为“进入”事件。

顺序：

1. FM 352 检测到一个或多个错误并触发诊断中断。 错误 LED 亮起。 错误事件将记录到诊断缓
冲区中。

2. CPU 操作系统调用诊断中断 OB，例如 OB 82。
3. 现在可以评估 OB82 的起始信息。

4. OB82_MOD_ADDR 参数会指示触发中断的模块。

5. 要了解详细信息，请调用 CAM_DIAG 指令。
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模块检测到向无错误状态的转换（“离开”）

仅当清除了模块上的所有错误后，才会将诊断中断注册为“离开”。

顺序：

1. FM 352 检测到所有错误均已消除并触发诊断中断。 错误 LED 熄灭。 诊断缓冲区保持不变。

2. CPU 操作系统调用诊断中断 OB，例如 OB 82。
3. OB82_MOD_ADDR 参数会指示触发中断的模块。

4. 评估 OB82_MDL_DEFECT 位。
如果此位为“0”，则表示模块上不存在错误。 此时可以关闭评估会话。

通过 CPU 状态进行诊断中断控制

• CPU 处于 STOP 模式时，FM 352 会阻断诊断中断。

• 如果 CPU 处于 STOP 模式时未消除所有排队的错误，则在下次 CPU 切换为 RUN 模式时 
FM 352 会再次将剩余错误报告为“进入”事件。

• 如果 CPU 处于 STOP 模式时消除了所有排队的错误，则在 CPU 切换为 RUN 模式之后诊断

中断将不会报告 FM 352 的无错误状态。

用户程序中的错误评估 (S7-300, S7-400)

用户程序中的故障响应   
用户程序允许定向的错误响应。 可以使用以下选项：

• 集成指令的返回值 (RETVAL)，作为执行指令过程中所出现错误的组显示。

• 作业的错误位 _ERR，作为执行作业时所发生错误的组显示。

• DATA_ERR 错误位，作为 FM 352 在写入作业过程中检测到的错误的组显示。

• JOB_ERR 中的错误标识符，表示指令和 FM 352 之间通信过程中发生错误的原因。

• 用于读取 FM 352 的诊断缓冲区的 CAM_DIAG 指令。 可通过它查明作业和异步事件中错误

（操作错误、诊断错误）的原因。

• 诊断中断，用于对事件做出快速反应。
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模块的诊断缓冲区 (S7-300, S7-400)

诊断事件  
模块的诊断缓冲区 多包含 4 个诊断事件，并被组织为环形缓冲区。

如果检测到“进入”（错误）消息，则会将诊断事件写入缓冲区中。 该错误消息可以是警报、

同步错误（数据错误），甚至是异步错误（操作错误和诊断错误）。 由于一个错误原因，可

发生几个跟进错误。 离开消息不会在诊断缓冲区中创建任何条目。

对于每个诊断事件，提供以下各项：

• 状态（始终为进入）

• 内部错误

• 外部错误

• 错误类别

• 错误编号

• 通道编号

• 凸轮编号（针对凸轮数据错误）

将诊断事件写入诊断缓冲区中后，会设置核对信号 DIAG = 1。
使用 CAM_DIAG 指令，可将诊断缓冲区内容作为一个整体传送到数据块（诊断 DB）中，或

通过组态软件的错误评估对话框显示诊断缓冲区内容。 如果读取诊断缓冲区，则模块会设

置核对信号 DIAG = 0。

说明

如果同时从 CAM_DIAG 指令和错误评估对话框读取诊断缓冲区，则程序可能检测不到新诊

断事件。

诊断 DB 的数据和结构 (S7-300, S7-400)

诊断 DB 的数据和结构   

说明

请勿修改此表中列出的任何数据。
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下表显示了诊断 DB 的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

0.0 MOD_ADDR
(Enter!)

INT 0 模块地址

256.0 JOB_ERR INT 0 通信错误

258.0 JOBBUSY BOOL FALSE 1 = 作业处于活动状态

258.1 DIAGRD_EN BOOL FALSE 1 = 无条件读取诊断缓冲区

260.0 DIAG_CNT INT 0 列表中的有效条目数

262.0 DIAG[1] STRUCT   诊断数据 新条目

272.0 DIAG[2] STRUCT   诊断数据第二个条目

282.0 DIAG[3] STRUCT   诊断数据第三个条目

292.0 DIAG[4] STRUCT   诊断数据 旧的条目

下图显示了 DIAG[n] 诊断条目的结构。

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 STATE BOOL FALSE 0 = 离开的事件

1 = 进入的事件

+0.1 INTF BOOL FALSE 1 = 内部错误

+0.2 EXTF BOOL FALSE 1 = 外部错误

+2.0 FCL INT 0 错误类别：

1： 操作错误

4： 数据错误

5： 机器数据错误

7： 凸轮数据错误

15： 消息

128： 诊断错误

+4.0 FNO INT 0 错误编号 0 到 255
+6.0 CH_NO INT 0 通道编号（始终为 1）
+8.0 CAMNO INT 0 错误类别对应凸轮数据错误的凸轮编号 0 到 127
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JOB_ERR 消息列表 (S7-300, S7-400)

JOB_ERR 报警

JOB_ERR
（十六进制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整型）

含义

80A0 32928 -32608 从模块中读取时进行否定确认。 在读取操作期间模块被移除或模块

有故障。 
80A1 32929 -32607 向模块写入时进行否定确认。 在写入操作期间模块被移除或模块有

故障。 
80A2 1) 32930 -32606 第 2 层上的协议错误（PROFINET/PROFIBUS DP 内的数据传输被中

断，例如，由于断线、缺少连接器、参数分配错误等）

80A3 1) 32931 -32605 用户接口/用户处的协议错误（PROFINET/PROFIBUS DP 内的数据传

输被中断，例如，由于断线、缺少连接器、参数分配错误等）

80A4 1) 32932 -32604 K 总线上有通讯问题

80B1 32945 -32591 指定的长度错误。 没有为正在使用的模块正确设置通道 DB 中的 
FM_TYPE 参数。

80B2 32946 -32590 组态的插槽为空。

80B3 32947 -32589 实际模块类型与组态的模块类型不匹配。

80C0 1) 32960 -32576 模块尚未准备好要读取的数据。

80C1 1) 32961 -32575 尚未在模块上处理同一类型写入作业的数据。 
80C2 1) 32962 -32574 模块当前正在处理 大数量的作业。

80C3 1) 32963 -32573 所需资源（存储器等）当前正在使用。 
80C4 1) 32964 -32572 通信错误

80C5 1) 32965 -32571 分布式 I/O 不可用。

80C6 1) 32966 -32570 优先级等级中止（重新启动或置于后台）

8522 34082 -31454 通道 DB 或参数 DB 太短。 无法从 DB 读取数据。 （写入作业）

8532 34098 -31438 参数 DB 的 DB 编号过大（写入作业）

853A 34106 -31430 参数 DB 不存在。 （写入作业）

8544 34116 -31420 出现错误后，第 n (n > 1) 次读访问 DB 时发生错误。 （写入作业）

8723 34595 -30941 通道 DB 或参数 DB 太短。 数据无法写入 DB。 （读取作业）

8730 34608 -30928 CPU 中的参数 DB 处于写保护状态。 无法将数据写入 DB（读取作

业）。

8732 34610 -30926 参数 DB 的 DB 编号过大（读取作业）
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JOB_ERR
（十六进制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整型）

含义

873A 34618 -30918 参数 DB 不存在。 （读取作业）

8745 34629 -30907 出现错误后，第 n (n > 1) 次写访问 DB 时发生错误。 （读取作业）

1) 错误 80A2 到 80A4 和 80Cx 均为暂时性错误，也就是说，一段时间后它们可自动纠正。 7xxx 形式的消息指示通

信的临时状态。

错误类别 (S7-300, S7-400)

操作错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 1：操作错误  
检测到与操作员输入/命令异步的操作错误。

下表列出了可能的操作错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

1 超出软件限位开关起点 是

2 超出软件限位开关终点 是

3 已越过运行范围起点 是

4 已越过运行范围终点 是

13 无法执行即时设置实际值 是

原因 在即时设置了实际值之后，软限位开关超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。 
设置实际值/即时设置实际值引起的移动大于 ±100 m 或 ±1000 m。 

影响 轴不同步。

数据错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 4：数据错误  
检测到与操作员输入/命令异步的数据错误。
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下表列出了可能的数据错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

10 零点偏移错误 否

原因 零点偏移大于 ±100 m 或 ±1000 m。

设置零点偏移后，软限位开关超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 零点偏移量大于旋转轴的终点。

11 错误的实际值设置 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软件限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴终点。

12 参考点错误 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软件限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴终点。

20 不允许启用机器数据 否

原因 模块上没有新的（无错误）机器数据。

21 不允许即时设置实际值 否

原因 “重新触发参考点”激活期间尝试执行“即时设置实际值”。

27 位编码设置无效 否

原因 未使用的位（在这种情况下是未写入的位）不为 0。
试图同时选择“长度测量”和“沿检测”。

28 不允许重新触发参考点 否

原因 “即时设置实际值”激活期间尝试执行“重新触发参考点”。

试图通过 SSI 编码器执行“重新触发参考点”。

29 位编码命令无效 否

原因 未使用的位（在这种情况下是未写入的位）不为 0。
30 前置时间不正确 否

31 凸轮编号不正确 否

原因 凸轮无效。

凸轮编号不在 0 到 127 这个范围内。
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编号 含义 诊断中断

32 凸轮起始点不正确 否

原因 凸轮起始点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 凸轮起始点小于 0 或大于旋转轴的终点。

33 凸轮结束点不正确/激活时间不正确 否

原因 凸轮结束点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 凸轮结束点小于 0 或大于旋转轴的终点。 
凸轮未激活的时间至少持续了一个脉冲的时长。

对于反凸轮，凸轮起始点和凸轮结束点间没有至少 4 个脉冲。

34 无法取消设置实际值 否

原因 进行设置后，实际位置值超出 SSI 编码器和线性轴的工作范围。

35 “设置实际值”/“即时设置实际值”指定的实际值不正确 否

原因 指定的实际值超出允许的数值范围 ±100 m 或 ±1000 m。 
应用该设置时，软限位开关超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。 
设置实际值/即时设置实际值引起的偏移量大于 ±100 m 或 ±1000 
m。

107 轴未设置参数 否

原因 轴上没有任何机器数据。

轴上没有任何激活的机器数据。

108 轴不同步 否

原因 尽管轴不同步，但启动了“设置实际值”或“即时设置实际值”设

置之一。

109 凸轮处理正在进行。 否

110 要修改的凸轮数不正确 否

机器数据错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 5：机器数据错误  
只有在系统数据块 (SDB, System Data Block) 中检测到错误时才会触发诊断中断。
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下表列出了可能的机器数据错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

5 硬件中断设置错误 是

原因 您尝试选择模块不支持的硬件中断。

6 小沿距不正确 是

原因 您输入了小于 0 或大于 109 µm 的值来作为边沿至边沿的 小距离。

8 轴类型不正确 是

原因 并未指定 0 或 1 作为轴类型

9 旋转轴终点不正确 是

原因 旋转轴的终点值超出了有效范围 1 到 109 µm 或 1 到 108 µm（取决

于分辨率）。

10 编码器类型不正确 是

原因 编码器类型的值在有效范围 1 到 10 之外

11 编码器每转距离不正确 是

原因 编码器每转的距离值超出允许范围 1 到 109 µm（与分辨率无关）。

13 编码器每转的增量数不正确（请参见“编码器每转增量 (页 599)”） 是

14 转数不正确（请参见“编码器转数 (页 604)”） 是

15 传输速率不正确 是

原因 指定的传输速率超出 0 到 3 这一允许范围。

16 参考点坐标不正确 是

原因 坐标位于范围 -100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m（取决于分

辨率）之外。

线性轴： 坐标位于工作范围之外。 
旋转轴： 坐标大于旋转轴终点或小于 0。

17 绝对值调整不正确 是

原因 SSI 编码器： 绝对编码器调整的值超出了编码器范围

（编码器每转的增量 x 转数 - 1）。

18 “重新触发参考点”类型不正确 是

原因 指定的值不是 0、1、6 和 7。
19 方向修改不正确 是

原因 指定的值不是 0 和 1。
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编号 含义 诊断中断

20 无法进行硬件监视 是

原因 已将参数 DB 中的帧错误监视设置为“FALSE”。
21 软件限位开关起点不正确 是

原因 线性轴： 软限位开关起始点超出了运行范围（-100 m 到 +100 m 或 
-1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率）。

线性轴： 软限位开关起始点（包括任何现有零点偏移）小于 -100 m 
或 -1000 m（取决于分辨率）。

22 软件限位开关终点不正确 是

  原因 线性轴： 软限位开关结束点超出运行范围（-100 m 到 +100 m 或
-1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率）或者小于软限位开关的起始

点。

软限位开关结束点（包括任何现有零点偏移）大于 +100 m 或 +1000 
m（取决于分辨率）。

 

144 凸轮数不正确 是

原因 为凸轮数指定的值不在 0 到 3 范围内。

145 滞后不正确 是

原因 滞后超出“0 到 65535 × 分辨率”这一范围。 
滞后大于 ¼ × 操作范围或 ¼ × 旋转轴范围。

146 仿真速度不正确 是

原因 模拟速度超出范围 1000 × RES 到 3 × 107 × RES，或大于 5 × 108 

µm/min。
仿真速度无法在内部设置。

147 轨迹不正确 是

原因 选择了控制 0 到 15（第 0 位到第 15 位）范围之外的轨迹。

148 使能输入的选择不正确 是

原因 想要使用外部信号激活 3 到 10（第 0 位到第 7 位）范围之外的轨迹。

149 特殊轨迹的选择不正确 是

原因 想要将 0、1 和 2（第 0 位、第 1 位和第 2 位）之外的轨迹定义为特

殊轨迹。

150 轨迹 0 的计数值上限不正确 是

原因 指定了小于 2 或大于 65535 的计数值作为计数值上限。

151 轨迹 1 的计数值上限不正确 是

原因 指定了小于 2 或大于 65535 的计数值作为计数值上限。

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

634 编程和操作手册, 11/2022



编号 含义 诊断中断

200 分辨率不正确 是

原因 指定的分辨率小于 0.1 µm/脉冲或大于 1000 µm/脉冲。

指定的编码器每转距离和编码器每转脉冲数导致分辨率小于 0.1 或大

于 1000。
201 位置编码器与工作范围/旋转轴范围不匹配 是

原因 SSI 位置编码器和旋转轴： 编码器没有完全涵盖旋转轴范围。

线性轴： 位置编码器至少未涵盖操作范围（包括软限位开关）。

凸轮数据错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 7：凸轮数据错误  
只有在系统数据块 (SDB, System Data Block) 中检测到错误时才会触发诊断中断。

下表列出了可能的凸轮数据错误及其各自的原因。

编号 含义 诊断中断

1 硬件中断无效 是

原因 试图为编号大于 7 的凸轮定义过程中断。

2 轨迹编号不正确 是

原因 轨迹编号超出了 0 到 31 这一范围。

3 凸轮起始点不正确 是

原因 凸轮起始点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 凸轮起始点小于 0 或大于旋转轴的终点。 
4 凸轮结束点不正确 是

原因 凸轮结束点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

凸轮至少为一个脉冲长。

旋转轴： 凸轮结束点小于 0 或大于旋转轴的终点。 
对于反凸轮，凸轮起始点和凸轮结束点之间没有至少 4 个脉冲。

5 激活时间不正确 是

原因 激活时间小于 0 µs。 大值 (页 612)取决于凸轮数。
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编号 含义 诊断中断

6 前置时间不正确 1) 是

原因 前置时间小于 0 µs。 大值 (页 613)取决于凸轮数。

50 凸轮组过多 是

原因 想要输入的凸轮记录数量超过了此数量的凸轮所允许的数量。

51 轴处于运行状态 是

原因 想要在凸轮控制器激活时输入凸轮记录。

52 轴未设置参数 是

原因 想要在机器数据尚未激活的情况下输入凸轮数据。

1) 如果在使用绝对编码器 (SSI) 时分配参数“反向”(inverted) 作为计数方向，则也可能产生该错误消息。

报警 (S7-300, S7-400)

错误类别 15： 报警 
下表列出了可能的报警及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

1 启动参数分配 否

原因 模块检测到通过系统数据块进行的参数分配。

2 结束参数分配 否

原因 模块已无错误地处理了系统数据块进行的参数分配。
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诊断错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 128：诊断错误  
下表列出了可能的诊断错误及其各自的原因、影响和解决方法。

编号 含义 诊断中断

4 缺少外部辅助电压 是

原因 未接通外部 24 V 辅助电压或者电压出现故障，前连接器丢失

影响 请参见“触发诊断中断 (页 624)”：
• 凸轮处理被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 对于增量编码器，同步会被取消

• FM 352 尚未组态（核对信号 PARA = 0）。

校正 确保 24 V 连接正确（如果 24 V 连接正确时仍出现错误，则表明模块

有故障）

51 看门狗过期 是

原因 • FM 352 上出现强大干扰

• FM 352 中出现错误

影响 • 模块复位

• 如果模块复位后未检测到任何模块故障，则模块可以继续运行

• 模块报告对“进入”事件和“离开”事件的监控已过期

校正 • 排除干扰

• 联系相关的销售部门，他们需要了解导致错误的具体原因

• 更换 FM 352
52 内部模块电源故障 是

原因 FM 352 中出现错误

影响 • 模块复位

• 如果模块复位后未检测到任何模块故障，则模块可以继续运行

校正 更换 FM 352
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编号 含义 诊断中断

70 硬件中断丢失 是

原因 无法报告由 FM 352 检测到的硬件中断事件，因为用户程序/CPU 尚
未处理该事件。

影响 • 凸轮处理被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 增量编码器中的同步被取消

校正 • 将 OB 40 集成到用户程序中

• 检查模块的总线连接

• 禁用硬件中断

• 调整硬件和软件以满足过程要求（例如，更快的 CPU，优化用户

程序）

144 编码器断线 是

原因 • 编码器电缆断开或未插入编码器电缆

• 编码器没有横向信号

• 针脚分配不正确

• 电缆过长

• 编码器信号短路

影响 • 凸轮处理被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 增量编码器中的同步被取消

校正 • 检查编码器电缆

• 遵守编码器规范

• 可通过参数分配对话框暂时隐藏监视，但操作员须承担相应的责

任

• 遵守模块的技术数据
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编号 含义 诊断中断

145 绝对编码器帧错误 是

原因 FM 352 和绝对编码器 (SSI) 之间的帧通信不正确或已经中断：

• 编码器电缆断开或未插入编码器电缆

• 编码器类型不正确

• 编码器设置不正确（可编程编码器）

• 指定的帧长度不正确

• 编码器返回不正确的值（编码器缺陷）

• 测量系统电缆上存在干扰

• 选定的传输速率过高

影响 • 凸轮处理被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 后一个正确的实际值保持不变，直至下一个正确的 SSI 传送结

束为止

校正 • 检查编码器电缆

• 检查编码器

• 检查编码器和 FM 352 之间的帧通信

146 丢失脉冲，增量编码器 是

原因 • 编码器监视检测到丢失脉冲

• 输入的编码器每转增量数不正确

• 编码器有缺陷： 未返回定义的脉冲数

• 零标记错误或缺少零标记

• 编码器电缆上存在干扰

影响 • 凸轮处理被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 同步被取消

校正 • 输入正确的编码器每转增量数

• 检查编码器及其电缆

• 遵守屏蔽和接地规定

• 可通过参数分配对话框暂时隐藏监视，但操作员须承担相应的责

任
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2.2.4 使用 FM 452 (S7-300, S7-400)

2.2.4.1 FM 452 的前连接器端子分配 (S7-300, S7-400)

前连接器 
将以下各项连接至 48 针前连接器：

• 编码器

• 数字量输出和输入

• 编码器和数字量输出的电源电压

前连接器 (X1) 的端子分配  
下表说明 FM 452 的前连接器端子分配。

接线 名称 接近开关 增量编码器 绝对编码器

1   –
2   –
3 1L+ 24 VDC 辅助电源

4 A/DAT – 编码器信号 A (5 V) SSI 数据

5 /A / /DAT – 编码器信号 A 反转 (5 V) SSI 数据反转

6 B / CLI 1) – 编码器信号 B (5 V) SSI 移位时钟输入 1)

7 /B / /CLI 1) – 编码器信号 B 反转 (5 V) SSI 移位时钟输入反转 1)

8 N – 零标记信号 (5 V) –
9 /N – 零标记信号反转 (5 V) –
10 CLS 2) – – SSI 移位时钟输出

11 /CLS 2) – – SSI 移位时钟输出反转

12 A* 编码器信号 A (24 V) –
13 B* – 编码器信号 B (24 V) –
14 N* – 零标记信号 (24 V) –
15 Q0 数字量输出 0
16 Q1 数字量输出 1
17 Q2 数字量输出 2
18 Q3 数字量输出 3
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接线 名称 接近开关 增量编码器 绝对编码器

19 Q4 数字量输出 4
20 Q5 数字量输出 5
21 Q6 数字量输出 6
22 Q7 数字量输出 7
23 5.2 VDC – 编码器电源 (5.2 V)
24 24 VDC 编码器电源 (24 V)
25 M 3) 编码器接地

26 2L+ 24 VDC 辅助电源

27 RE – 电流源/电流阱 4) –
28 Q8 数字量输出 8
29 Q9 数字量输出 9
30 Q10 数字量输出 10
31 Q11 数字量输出 11
32 Q12 数字量输出 12
33 Q13 数字量输出 13
34 Q14 数字量输出 14
35 Q15 数字量输出 15
36 3L+ 24 VDC 辅助电源

37 I0 制动凸轮轨迹使能端

38 I1 长度测量/沿检测/即时设置实际值

39 I2 参考点开关

40 I3 轨迹信号 3 使能端

41 I4 轨迹信号 4 使能端

42 I5 轨迹信号 5 使能端

43 I6 轨迹信号 6 使能端

44 I7 轨迹信号 7 使能端

45 I8 轨迹信号 8 使能端

46 I9 轨迹信号 9 使能端

47 I10 轨迹信号 10 使能端

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 641



接线 名称 接近开关 增量编码器 绝对编码器

48 M 3) 辅助电压的接地

1) 在监听模式下

2) 在主站模式下

3) 模块上接线的接地连接

4) 注： 如果要在串联模式开关（电流源/电流阱）情况下连接第三方增量编码器，则必须执

行以下操作：

• 源型输出： 将 RE (27) 与接地端 (25) 连接。

• 漏型输出： 将 RE (27) 与 +24 V (24) 连接。

有关设计和接线的其它信息，请参见电子凸轮控制器 FM 452 的操作说明 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/1123332)。

传感器和数字量输出的辅助电压 (1L+, 2L+, 3L+) 
监视编码器和数字量输出的 24 VDC 辅助电压，以便：

• 确定 24 V 馈线是否断线

• 确定电源是否有故障

这意味着不同类型编码器的前连接器 (X1) 上都提供有 24 V 直流电源（端子 24）和 5.2 V 直
流电源（端子 23）。

负载电源

直流负载电源必须满足下列要求：

仅安全、隔离的超低电压 (≤ 60 VDC) 可用作负载电源。 例如，通过遵守以下规范，可实现

安全隔离

• VDE 0100 Part 410/HD 384-4-41/IEC 364-4-41
（按照保护性的超低电压）和/或

• VDE 0805/EN 60950/IEC 950
（按照安全低电压 SELV）或

• VDE 0106 Part 101。

11 个数字量输入（I0 到 I10） 
您可以通过 11 个数字量输入连接非回跳开关（24 V 电流源）或无触点传感器（2 线或 3 线
接近开关）。
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不监视数字量输入以确定短路或断线，数字量输入具有到模块机壳的非隔离连接。

可以从各 LED 读取每个输入的状态。

16 个数字量输出（Q0 到 Q15） 
轨迹 0 至 15 的状态（开/关）在 16 个数字量输出端上输出。 数字量输出具有到模块机壳的

非隔离连接。

支持的负载：

• 运行电压 24 V
• 电流负载 0.5 A/短路保护

相关 LED 指示各输出的状态。

2.2.4.2 凸轮控制功能 (S7-300, S7-400)

功能对基于时间的凸轮的切换特性的影响 (S7-300, S7-400)

实际值更改 
可通过以下会更改实际值的功能来跳过基于时间的凸轮：

• 设置实际值

• 即时设置实际值

• 零点偏移

• 重新触发参考点

激活基于时间的凸轮  
如果利用上述功能之一跳过基于时间的凸轮的起始点，则当轴运动的实际方向与分配给凸轮

的有效方向相同时，将激活该凸轮。 编程的凸轮激活时间开始。

说明

如果轴处于停止状态，则运动方向会受实际值波动的影响。

将滞后设置为高于实际值信号的波动，以抑制轴处于停止状态时的抖动。

这会保留轴处于停止状态时 后确定的运动方向。
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警告

人身伤害和材料损坏风险。

任何可修改旋转轴上实际值的功能都可能会导致对基于时间的凸轮的不必要的激活。

如果要使用上面提到的功能影响实际值，则应始终对旋转轴的基于时间的凸轮设置“无效”

选项。

设置实际值/即时设置实际值/取消设置实际值 (S7-300, S7-400)

定义       
使用“设置实际值”和“即时设置实际值”功能可以给当前编码器值分配新坐标。 这将使

坐标系平移如下值： ACT 新 - ACT 当前

其中：

• ACT 新为默认值

• ACT 当前是执行时的过程值

确定新坐标

根据下面的公式计算移动后的坐标系中所有默认位置：

坐标新 = 坐标旧 + (ACT 新 - ACT 当前)

要求

• 必须对轴进行同步。

• 对于“即时设置过程值”： 必须互连数字量输入 I1。
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功能顺序   
1. 输入过程值的坐标，或通道 DB 中即时设置的过程值的坐标。

– 线性轴：

必须选择指定的过程值，以便调用该功能后软件限位开关仍处于有效运行范围内。

由 (ACT 新 - ACT 当前) 得出的偏移量的绝对值必须小于或等于允许的运行范围（ 大 100 
m 或 1000 m）的绝对值。

– 旋转轴：

定义的过程值的规则：

0 ≤ 过程值 < 旋转轴终点

2. 在通道 DB 上设置相应的触发位。

3. 调用 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 指令。
立即执行“设置过程值”。
在数字量输入 I1 的下一个上升沿时执行“即时设置过程值”。 置位 FVAL_DONE 位。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

36.4 AVAL_EN BOOL FALSE 1 = 设置过程值

36.5 FVAL_EN BOOL FALSE 1 = 即时设置过程值

90.0 AVAL DINT L#0 过程值坐标

94.0 FVAL DINT L#0 即时过程值的坐标

25.5 FVAL_DONE BOOL FALSE 1 = 即时设置过程值执行完毕

功能的作用  
示例“设置过程值”为 400 mm（在 200 mm 位置）演示了该功能是如何移动坐标系的。 产
生的影响：

• 工作范围位置未做物理移动。

• 为各个点（如软件限位开关）分配了新的坐标值。

• 凸轮保持其坐标值不变，因此位于不同的物理位置。

• 如果轴同步并且启用了凸轮处理，则由于该功能的缘故，位置过程值可能会跳过凸轮沿

或全部凸轮。

• 凸轮的状态更改（通常用来触发中断）可能会丢失。

说明

考虑基于时间的凸轮的切换特性 (页 643)。
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下表说明了“设置过程值”/“即时设置过程值”是如何移动坐标系的。

设置过程值 SLS
[mm
]

REF
[mm
]

ACT
[mm
]

SLE
[mm
]

 
 
-400

 
 
-200

 
 
200

 
 
400

 
 
 
-200

 
 
 
0

 
 
 
400

 
 
 
600

取消功能  
“撤消设置过程值”功能可用于复位“设置过程值”或“即时设置过程值”引起的坐标移

动。  
一旦触发“即时设置过程值”，则在输入 I1 上出现上升沿执行它之前无法将其删除。 但是

新的“即时设置过程值”能将其覆盖。

这些功能在模块启动时将复位。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

35.2 AVALREM_EN BOOL FALSE 1: 撤消过程值设置

发生错误的可能原因

“即时设置过程值”和“重新触发参考点”不可同时执行。 
如果在 I1 上出现上升沿时“即时设置过程值”功能使软件限位开关超出有效运行范围，该

功能会发出操作员错误信号。 此操作错误由诊断中断报告，并写入到诊断缓冲区。
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设置零偏移量 (S7-300, S7-400)

定义    
“零点偏移”功能用于在坐标系中将零点移动定义的值。 符号决定偏移方向。

确定新坐标  
移动后的坐标系的所有值都可根据下面的公式进行计算：

坐标新 = 坐标旧 - (ZPO 新 - ZPO 旧)
ZPO 旧表示任何现有零点偏移。 调用前如果未激活任何零点偏移，请将 ZPO 旧设置为 0。
例如，可以使用此公式计算软件限位开关的坐标。

功能顺序

1. 将零点偏移值写入通道 DB。
– 线性轴：

必须选择零点偏移，以便在调用功能之后软件限位开关仍位于允许的数值范围内。

– 旋转轴：

零点偏移的规则： 
零点偏移的值 ≤ 旋转轴末端

2. 设置相关触发位。

通道 DB 中使用的数据  

地址 名称 类型 初始值 注释

36.6 ZOFF_EN BOOL FALSE 1 = 设置零点偏移

86.0 ZOFF DINT L#0 零点偏移

对线性轴的影响  
示例 -200 mm 零点偏移演示了该功能沿正向移动坐标系。 产生的影响：

• 工作范围未做物理移动。

• 为各个点（如软件限位开关）分配了新的坐标值。

• 凸轮保持其坐标值不变，因此位于不同的物理位置。
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• 如果轴同步并且启用了凸轮处理，则由于该功能的缘故，位置过程值可能会跳过凸轮沿

或全部凸轮。

• 凸轮的状态更改（通常用来触发中断）可能会丢失。

说明

考虑基于时间的凸轮的切换特性 (页 643)。

下表显示了坐标系是如何通过“零点偏移”进行偏移的。

零点偏移 SLS
[mm
]

REF
[mm
]

ACT
[mm
]

SLE
[mm
]

 
 
-400

 
 
-200

 
 
200

 
 
400

 
 
 
-200

 
 
 
0

 
 
 
400

 
 
 
600

对旋转轴的影响  
示例 -45° 零点偏移演示了该功能是如何旋转坐标系的。

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

648 编程和操作手册, 11/2022



下表显示了坐标系是如何通过“零点偏移”进行旋转的。

ACT = 340°时的工具 ACT = 25°时的工具

 

 
零标记会旋转 -45 度。 所有轴点都会分配新坐标值。

包括 ZPO 旧 = 0，结果为新值 385°
由于在沿正向旋转运行的旋转轴终点过程值从 0 继续，因此计算返回的过程值为 25°：
坐标新 = 坐标旧 - (ZPO 新 - ZPO 旧) - 旋转轴终点

仅当坐标旧 - (ZPO 新 - NPV 旧) 大于旋转轴末端时， 
才需要减去旋转轴末端值。

丢失同步   
如果同步由于错误而丢失或由于“重新触发参考点”而复位，则零点偏移保持不变。

取消功能  
零点偏移为 0 时会复位任何现有的零点偏移。

设置参考点  (S7-300, S7-400)

定义    
“设置参考点”功能用于同步轴。 此功能会移动工作区。 由零点偏移或“设置实际值”生成

的所有移动都会得到保留。
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该功能可将操作范围投影到轴上。 因此，不同的值设置会将工作范围移动到轴物理范围内

的不同位置。

要求  
必须禁用凸轮处理。

功能顺序  
1. 将参考点坐标的值写入通道 DB。

– 线性轴：

参考点坐标不得位于软件限位开关之外。 这同样适用于已移动坐标系中的参考点坐标。

– 旋转轴：

参考点坐标的规则：

0 ≤ 参考点坐标 < 旋转轴终点

2. 设置相关触发位。

通道 DB 中使用的数据  

地址 名称 类型 初始值 注释

36.3 REFPT_EN BOOL FALSE  1 = 设置参考点坐标

98.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

25.0 SYNC BOOL FALSE  1 = 已同步轴

功能的作用  
示例“设置参考点”为 300 mm 演示了该功能是如何移动轴操作范围的。

其影响如下：

• 实际位置设置为参考点坐标的值。

• 工作范围在轴上做物理移动。

• 各个点保持其原始坐标不变，但现在处于新的物理位置。

• 置位核对信号中的 SYNC 位。
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下表列出了“设置参考点”在轴操作范围中的移动方式。

设置参考点 SLS
[mm
]

REF
[mm
]

ACT
[mm
]

SLE
[mm
]

 
 
-400

 
 
-200

 
 
100

 
 
400

 
 
 
-400

 
 
 
-200

 
 
 
300

 
 
 
400

绝对编码器的特性  
该功能是绝对编码器调整 (页 675)所必需的。

更改凸轮沿  (S7-300, S7-400)

定义    
“更改凸轮沿”功能可用于在运行期间更改凸轮起始点以及（对于基于位置的凸轮）特定的

基于位置的凸轮的结束点。

要求  
要更改的凸轮必须有效。

功能顺序  
1. 在通道 DB 中输入凸轮编号。

2. 对基于位置的凸轮：
在通道 DB 中输入凸轮起始点和凸轮结束点。
对基于时间的凸轮：
在通道 DB 中输入凸轮起始值。

3. 设置相关触发位。
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通道 DB 中使用的数据  

地址 名称 类型 初始值 注释

36.7 CH01CAM_EN BOOL FALSE 1 = 写入凸轮沿的功能（1 个凸轮）

102.0 CAM_NO INT 0 凸轮编号 
104.0 CAM_START DINT L#0 凸轮起始点

108.0 CAM_END DINT L#0 凸轮结束点

功能的作用  
FM x52 先移动凸轮的开启沿，然后移动凸轮的关闭沿。 此顺序不取决于凸轮的移动方向。

例外情况：

如果新凸轮起始点大于旧凸轮结束点，上述顺序可能会暂时生成一个反凸轮 (页 537)。 
下图显示了凸轮沿更改过程中的每个阶段。

说明

如果为此凸轮启用了硬件中断，则 FM x52 在检测到反凸轮时可触发一个或两个硬件中断，

具体取决于参数分配。

更改开启和/或关闭沿可导致跳过凸轮沿或整个凸轮。

考虑基于时间的凸轮的切换特性 (页 643)。
通常会触发硬件中断的凸轮状态更改可能会丢失。

读取修改后的值

可通过调用 CAM1RD_EN 至 CAM8RD_EN 作业之一读出修改后的值。 
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取消功能  
重新启动模块时修改后的值会丢失。

执行“快速凸轮参数更改” (S7-300, S7-400)

定义  
在运行期间，“快速凸轮参数更改”功能可用于修改一组凸轮（ 多 16 个）。

要求  
要修改的凸轮必须有效。

功能顺序  
1. 在通道 DB 中输入要修改的凸轮数。

2. 在通道 DB 中输入要修改的第一个凸轮的编号。

3. 设置所需修改的触发位。

4. 在通道 DB 中声明新值。

5. 为每个要修改的凸轮重复第 2 步至第 4 步。

6. 在通道 DB 中设置相关触发位。

通道 DB 中使用的数据  

地址

绝对

名称 类型 初始值 注释

37.0 CH16CAM_EN BOOL FALSE 1 = 写入快速凸轮参数更改功能（16 个凸轮）

176.0 C_QTY BYTE B#16#0 要修改的凸轮数

177.0 DIS_CHECK BOOL FALSE  1 = 禁用数据检查

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+0.0 CAM_NO BYTE B#16#0 要修改的凸轮编号

+1.0 C_EFFDIR BOOL FALSE  1 = 更改凸轮的有效方向

+1.1 C_CBEGIN BOOL FALSE 1 = 将凸轮起始点更改为值 CBEGIN
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地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+1.2 C_CEND BOOL FALSE 1 = 将凸轮结束点/激活时间更改为值 CEND
+1.3 C_LTIME BOOL FALSE 1 = 将前置时间更改为值 LTIME
+1.4 CAM_OFF BOOL FALSE  1 = 凸轮修改期间禁用凸轮

+1.5 EFFDIR_P BOOL FALSE  1 = 正有效方向（正）

+1.6 EFFDIR_M BOOL FALSE  1 = 负有效方向（负）

+2.0 CBEGIN DINT L#0 新凸轮起始点

+6.0 CEND DINT L#0 新凸轮结束点/新激活时间

+10.0 LTIME INT L#0 新前置时间

进行修改时禁用凸轮 
为保持一致性，在修改凸轮起始点和结束点设置时始终禁用凸轮 (CAM_OFF)。 

通过模块进行数据检查    
使用 DIS_CHECK（通道 DB）参数指定是否禁用 FM x52 传送的数据的验证。 如果禁用数据

检查，则必须执行一些步骤来验证是否只传送允许的值。 如果传送未经检查的非法值，模

块可能会有意外行为。

• FALSE： 模块检查所有要传送的数据

• TRUE： 禁用对凸轮参数数据的检查。 这样便可更快地在 FM x52 上激活要更改的数据。

无论此功能为何值，模块始终都会检查

– 是否已分配轴

– 要更改的凸轮数 (C_QTY) 是否有效

– 要更改的凸轮（凸轮编号）是否有效。

检查并发现无错误后才会在模块上启用这些数据。

任何错误数据都会被拒绝。

功能的作用  

说明

考虑基于时间的凸轮的切换特性 (页 643)。
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读取修改后的值

可通过调用 CAM1RD_EN 至 CAM8RD_EN 作业之一读取修改后的值。 

取消功能  
重新启动模块时修改后的值会丢失。

执行“长度测量”和“沿检测” (S7-300, S7-400)

定义

可使用“长度测量”和“沿检测”功能确定工件的长度。

长度测量和沿检测将处于激活状态并保持在激活状态，直到您禁用这些功能或选择另一种测

量方法为止。 如果同时选择这两种测量方法，则指令 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 将启用

长度测量。

要求

非回跳开关必须连接到输入 I1。

功能顺序

FM 452 会根据测量类型不定期地更新模块上的数据。FM 452 会通过反馈接口上的参数报

告每次更新。

长度测量

1. 设置“长度测量”(length measurement) 的功能开关。

2. 输入 I1 处的正沿会启动长度测量。

3. 输入 I1 处的负沿会停止当前测量。 FM 452 会更新初始值、 终值和长度数据。

4. 设置 MSR_DONE 参数后，FM 452 会报告数据更新。 该参数表示测量完成。 测量的结果可以
读出。

5. 下次在 I1 处启动上升沿测量时会复位 MSR_DONE 参数。
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如果在长度测量期间禁用了该功能，则 FM 452 不会更新数据。 MSR_DONE 参数会保持复

位状态。

沿检测

1. 在参数 DB 中输入 小沿距的值。 写入并启用机器数据。

2. 设置“沿检测”(edge detection) 功能开关。 此操作会设置 MSR_DONE 参数。

3. 输入 I1 处的正沿会启动沿检测。 测量结果将会更新并可读出，测量的起始值也会输入；结束
值和长度使用值 -1。

4. 更新后，FM 452 会通过复位 MSR_DONE 参数报告更改。

5. 输入 I1 处的负沿会停止当前测量。 FM 452 会更新 终测量值和长度值的数据。

6. 更新后，FM 452 会通过设置 MSR_DONE 参数报告更改。 测量的结果可以读出。

7. 下次在 I1 处启动上升沿测量时会复位 MSR_DONE 参数。

如果在沿检测期间禁用了该功能，则 FM 452 不会更新数据。 MSR_DONE 参数会保持复位

状态。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

25.1 MSR_DONE BOOL FALSE 1 = 长度测量已完成

34.0 EDGE_ON BOOL FALSE 1 = 沿检测启用

34.2 MSR_ON BOOL FALSE 1 = 长度测量启用

38.2 MSRRD_EN BOOL FALSE 1 = 读取测量值

112.0 BEG_VAL DINT L#0 初始值

116.0 END_VAL DINT L#0 结束值

120.0 LEN_VAL DINT L#0 长度
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

4.0 EDGEDIST DINT L#0 沿检测的 小沿距

有效取值范围：

• 0 ... 1,000,000,000 µm

小沿距用于在通过沿检测检测到测量起始点之后定义范围。 如果测量操作在该范围内结束，

将会放弃测量。

行进了 小沿距时才会报告测量起始点。

长度测量的条件

• CPU 程序在输入 I1 处的关闭沿和开启沿之间需要一个足够长度的间隔，以便能够在触发

新测量之前评估测量结果。

• 输入 I1 处的正沿与负沿之间以及输入 I1 处的负沿与下一个正沿之间的 小间隔必须大于 
2 ms。

硬件中断

硬件中断可以在 FM 452 中报告测量的开始和结束。

错误测量

如果长度测量/沿检测有错误，则 FM 452 将返回长度值 -1。
“长度测量”或“沿检测”在一个方向上 多只能执行 126 次过零。 过零是指旋转轴从旋转

轴终点值变为 0，反之亦然。 如果 FM 452 检测到在一个方向上超过 126 次过零，则无论

其随后检测到在相反方向上是否有任何过零情况，都将报告不正确的“长度测量”或“沿检

测”。

如果存在以下情况，也会将长度测量视为有错误：

• 旋转轴处测量的长度大于 231。

• FM 452 同时检测到开启沿和关闭沿（例如，由于开关回跳）。

此事件可作为硬件中断进行报告。
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长度测量期间坐标系的移动

坐标系移动会影响测量长度的情况：

• 使用增量编码器或启动器，或在模拟模式下运行 FM 452。
• 进行长度测量时执行“设置参考点”(set reference point) 或“重新触发参考点”(retrigger 

reference point) 功能。

示例

要利用以上提到的对测量长度的影响：

只要执行长度测量系统便会出现移动。

“重新触发参考点”功能可用于校正此移动，以输出正确的长度测量值。

重新触发参考点  (S7-300, S7-400)

定义

“重新触发参考点”功能可用于同步轴，作为对循环发生的外部事件的响应。

该功能会保持激活状态，直到将其禁用。

要求

• 使用了增量编码器或启动器。

• 外部事件可能代表增量编码器的零标记信号或输入 I2 处的参考点开关。

功能顺序

1. 在参数 DB 处设置参考点坐标的值。

2. 在参数 DB 处设置“重新触发参考点”的类型。
选项：

– 仅评估编码器的零标记 (RETR_TYPE = 7)。
– 仅评估参考点开关 (RETR_TYPE = 6)。
– 评估零标记信号

正向： 沿正向经过参考点开关后评估零标记的第一个上升沿 (RETR_TYPE = 0)。
负向： 沿负向经过参考点开关后评估零标记的第一个下降沿 (RETR_TYPE = 1)。

3. 写入并启用机器数据。

4. 在通道 DB 中设置功能开关。
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通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

34.3 REFTR_ON BOOL FALSE  1 = 重新触发参考点

25.0 SYNC BOOL FALSE  1 = 轴已同步

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

52.0 RETR_TYPE DINT L#0 参考点重新触发模式

功能的作用

• FM x52 根据运动的轴向评估零标记和参考点开关。

– 轴沿正向移动时它会评估正沿。

– 轴沿负向移动时它会评估负沿。

• 它会将实际位置设置为参考点坐标的值。

• 工作范围在轴上做物理移动。

• 各个点保持其原始值不变，但现在处于新的物理位置。

• 通常会触发硬件中断的凸轮状态更改可能会丢失。

• 设置核对信号中的 SYNC 位。

说明

考虑基于时间的凸轮的切换特性 (页 643)。

示例

实例的规则：

• 模块会评估参考点开关和零标记信号的正沿（轴沿正向移动）。

• 参考点坐标的值 = 300 mm。

• 执行时未激活任何零点偏移。
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下表列出了“重新触发参考点”在轴操作范围内的移动方式。

重新触发参考点 SLS
[mm]

REF
[mm]

ACT
[mm]

SLE
[mm]

 
 
-400

 
 
300

 
 
100

 
 
400

 
 
 
-400

 
 
 
300

 
 
 
300

 
 
 
400

包含零点偏移

任何激活的零点偏移都将包含在“重新触发参考点”功能中。 因此将根据下列公式计算参

考点坐标设置：

Ref = RefMD - 零点偏移

RefMD 是机器数据中存储的参考点坐标值。
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下表列出了通过零点偏移“重新触发参考点”在轴操作范围内的移动方式。

重新触发参考点 SLS
[mm]

REF
[mm]

ACT
[mm]

SLE
[mm]

 
 
-500

 
 
300

 
 
0

 
 
300

 
-400

 
400

 
100

 
400

 
 
 
-400

 
 
 
400

 
 
 
400

 
 
 
400

禁用软件限位开关 (S7-300, S7-400)

定义

使用“禁用软件限位开关”功能可禁用对线性轴处软件限位开关的监视。

该功能会保持激活状态，直到将其禁用。 这将重新激活 初参数化的软件限位开关。

功能顺序

在通道 DB 中设置功能开关。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

34.4 SSW_OFF BOOL FALSE 1 = 软件限位开关已禁用
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

64.0 SSW_STRT DINT L#-1000000000 软件限位开关起点

68.0 SSW_END DINT L#1000000000 软件限位开关终点

功能的作用

• 模拟

– 当轴经过软件限位开关时模拟模式将停止。

– 可以通过禁用软件限位开关监视来恢复模拟模式。 轴沿定义的方向移动。

• 禁用监视时的零点偏移

如果设置了零点偏移且软件限位开关位于运行范围限制内，则实际值可能会仍然超出有

效的数值范围。

• 可以切换位于已参数化的软限位开关之外的凸轮。

小心

存在材料损坏的风险！

如果通过设置软件限位开关缩小运行范围以保护系统，则当这些开关被禁用后，就会面

临着设备受损的风险。

在工厂的规划和工程阶段，应确保驱动装置能够在整个物理运行范围内行进。

执行“模拟” (S7-300, S7-400)

定义

“模拟”功能可用于激活未连接编码器的凸轮控制器。

功能顺序

1. 在参数 DB 处设置模拟速度。

2. 写入并启用机器数据。

3. 在通道 DB 处设置正或负模拟方向。

4. 在通道 DB 中设置功能开关。
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通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

15.2 DIR_M BOOL FALSE  1 = 负向模拟

15.3 DIR_P BOOL FALSE  1 = 正向模拟

34.1 SIM_ON BOOL FALSE  1 = 模拟开启

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

84.0 SIM_SPD DINT L#0 模拟速度

激活模拟模式时的影响

• 编码器信号将被忽略。

• 编码器输入监视功能会被禁用。

• 报告的所有编码器错误都会被复位。

• FM x52 将以恒定模拟速度模拟轴运动。

• 激活模拟模式时凸轮处理会被禁用。 不过，之后可再次启用这些操作。 在这种情况下，

仍将保持同步。

• 从当前实际值开始，实际位置值将随模拟速度和方向动态变化。

禁用模拟模式时的影响

• 凸轮处理将被禁用。

• 增量编码器或启动器的同步将被清除。 实际值将复位为参考点坐标的值。

• 模块会报告与绝对编码器值对应的实际位置值。 之后模块会按在机器参数中的定义评估

编码器信号。

限制值

小和 大模拟速度取决于分辨率 (页 680)。
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速度

设置的速度与模块运行时的实际速度 (页 680)之间可能存在差异。

读取“计数器凸轮跟踪的计数值”  (S7-300, S7-400)

定义

“计数器凸轮轨迹的计数器值”功能用于读出当前计数器值。

功能顺序

1. 在机器数据中指定计数器凸轮轨迹和计数值上限。

2. 写入并启用机器数据。

3. 启用计数功能。

4. 模块会将计数值设置为其上限。

5. 轨迹结果信号每出现一个正沿，计数值便递减 1。
6. 在通道 DB 中设置触发位以读取计数值。

7. 模块会将两个计数值都写入通道 DB。 模块会为未作为计数器凸轮轨迹分配的轨迹输出 0。
8. 计数值为 0 时，模块会将计数器凸轮轨迹处的轨迹标识符位设置为 1。
9. 它会在出现下一个轨迹结果信号负沿时将轨迹标识符位复位为 0，并将计数器复位为其上限。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

15.5 CNTC0_EN BOOL FALSE  1 = 启用计数器凸轮轨迹 0 的计数功能

15.6 CNTC1_EN BOOL FALSE  1 = 启用计数器凸轮轨迹 1 的计数功能

38.3 CNTTRC_EN BOOL FALSE  1 = 读取计数器凸轮轨迹的计数值

124.0 CNT_TRC0 INT 0 计数器凸轮轨迹 0 的当前计数值

126.0 CNT_TRC1 INT 0 计数器凸轮轨迹 1 的当前计数值

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

99.0 SPEC_TRC0 BOOL FALSE  1 = 轨迹 0 是计数器凸轮轨迹

99.1 SPEC_TRC1 BOOL FALSE  1 = 轨迹 1 是计数器凸轮轨迹
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地址 名称 类型 初始值 注释

100.0 CNT_LIM0 DINT L#2 计数器凸轮轨迹 0 的计数值上限

104.0 CNT_LIM1 DINT L#2 计数器凸轮轨迹 1 的计数值上限

读出“位置和轨迹数据” (S7-300, S7-400)

定义

“位置和轨迹数据”功能可用于读取当前位置、速度和轨迹标识符位。 轨迹标识符位逻辑链

接到机器数据和通道数据之前将会进行记录。

FM x52 中实现的算法会计算超过 1 个脉冲/4 ms 的速度变化。由于指示的速度包含此误差，

因此尤其不适合于闭环控制。 用于动态凸轮控制的内部速度值可提供更高的精度。

功能顺序

1. 在通道 DB 中置位触发器位。

2. 数据将存储在通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

38.4 ACTPOS_EN BOOL FALSE  1 = 读取位置和轨迹数据

128.0 ACTPOS DINT L#0 当前位置

132.0 ACTSPD DINT L#0 当前速度

136.0 TRACK_ID DWORD DW#16#0 轨迹 0 到 31 的轨迹标识符位

读出“编码器数据” (S7-300, S7-400)

定义

“编码器数据”功能可用于读出当前的编码器数据和绝对编码器调整的值。

要求

在执行“设置参考点” (页 649)功能后，可读出绝对编码器调整 (页 675)的值。
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功能顺序

1. 在通道 DB 中置位触发器位。

2. 数据将存储在通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

38.5 ENCVAL_EN BOOL FALSE  1 = 读取编码器值 
140.0 ENCVAL DINT L#0 编码器值/计数器值（内部表示）

144.0 ZEROVAL DINT L#0 后一个零标记处的计数器值（内部表示）

148.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

读出“凸轮和轨迹数据” (S7-300, S7-400)

定义

“凸轮和轨迹数据”设置可用于读取当前的凸轮和轨迹标识符位及位置。 轨迹标识符位逻辑

链接到机器数据和通道数据之前将会进行记录。

功能顺序

1. 在通道 DB 的 FM_TYPE 参数中输入类型 ID = 1。 这样便可读取 24 个字节的凸轮和轨迹数据。
如果输入类型 ID = 0，将只读取凸轮标识符位（16 个字节）。

2. 数据将存储在通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

12.0 FM_TYPE BOOL FALSE 0 = FM 352 到 V4.0
1 = FM 352 V5.0 或更高版本以及 FM 452

38.6 CAMOUT_EN BOOL FALSE  1 = 读取凸轮和轨迹数据 
152.0 CAM_00_31 DWORD DW#16#0 凸轮 0 到 31 的凸轮标识符位

156.0 CAM_32_63 DWORD DW#16#0 凸轮 32 到 63 的凸轮标识符位

160.0 CAM_64_95 DWORD DW#16#0 凸轮 64 到 95 的凸轮标识符位

164.0 CAM_96_127 DWORD DW#16#0 凸轮 96 到 127 的凸轮标识符位
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地址 名称 类型 初始值 注释

168.0 TRACK_ID1 DWORD DW#16#0 轨迹 0 到 31 的轨迹标识符位

172.0 ACTPOS1 DINT L#0 当前位置 

设置“凸轮控制器的控制信号” (S7-300, S7-400)

定义

“凸轮控制器的控制信号”功能可用于启用凸轮处理和轨迹。

功能顺序

1. 在通道 DB 中设置所需的位。

2. 每次调用 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 指令时，都会将数据传送到模块。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

15.4 CAM_EN BOOL FALSE  1 = 启用凸轮处理

16.0 TRACK_EN WORD W#16#0 启用凸轮轨迹 0 到 12
位 0 = 轨迹 0

影响

凸轮处理将会根据启用状态启动或停止。

已启用轨迹的轨迹标识符位将传送到轨迹信号和数字量输出。 

查询“凸轮控制器的核对信号” (S7-300, S7-400)

定义

“凸轮控制器的核对信号”功能可提供有关凸轮控制器和轨迹信号的当前状态的信息。 但不

能保证报告的位置与轨迹信号之间的一致性。

功能顺序

每次调用 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 指令时，都会将数据存储到通道 DB 中。
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通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

23.4 CAM_ACT BOOL FALSE  1 = 凸轮处理繁忙

26.0 ACT_POS DINT L#0 当前轴位置

30.0 TRACK_OUT DWORD DW#16#0 轨迹 0 至 31 的当前轨迹信号

位 0 = 轨迹 0

查询“诊断的核对信号” (S7-300, S7-400)

定义

“用于诊断的核对信号”设置用于报告诊断事件。

编程步骤

1. 如果模块在诊断缓冲区中发生新事件，则它会在反馈接口中置位 DIAG 位。 错误 (页 716)事
件将记录在诊断缓冲区中。

2. 模块在写入作业中检测到错误数据时，会在反馈接口中置位 DATA_ERR 位。 错误的原因将记
录在诊断缓冲区中。

3. 反馈接口将指令 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452 存储到通道 DB 中。

4. 指令 CAM_DIAG 或 CAM_DIAG_452 读取诊断缓冲区后，模块会将 DIAG 位复位为 0。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

22.2 DIAG BOOL FALSE  1 = 诊断缓冲区已修改

22.4 DATA_ERR BOOL FALSE  1 = 数据错误
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2.2.4.3 组态 FM 452 (S7-300, S7-400)

2.2.4.4 组态 FM 452 (S7-300, S7-400)

测量系统 (S7-300, S7-400)

选择单位系统 (S7-300, S7-400)

选择单位系统  
对于数据的输入和输出，可从以下单位系统中进行选择：

• 毫米（默认设置）

• 英寸

• 度

• 脉冲

说明

如果更改“测量系统”(Measuring system) 对话框中的单位系统，则值将会转换至新系统。 这
可能会导致四舍五入错误。 
如果通过机器数据更改单位系统，则这些值不会自动转换。

任何关于“脉冲”的单位系统更改都将禁用凸轮处理，并会阻止轴同步。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

8.0 UNITS DINT L#1 测量系统

有效值：

• 1 = 10-3 mm
• 2 = 10-4 英寸

• 3 = 10-4 度
• 4 = 10-2 度
• 5 = 脉冲

• 6 = 10-3 度

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 669



在线帮助中的标准单位系统

为指定限制值，我们使用毫米单位系统。 要以其它单位系统定义限制值，请按如下所示转

换值：

转换.... 计算...
mm → 英寸 限制值（英寸）= 限制值（毫米）x 0.1 1)

mm → 度 10-4（4 个小数位）

10-3（3 个小数位）

10-2（2 个小数位）

限制值（度） = 限制值 (mm) x 0.1
限制值（度） = 限制值 (mm) x 1
限制值（度）= 限制值 (mm) x 10

毫米 → 脉冲 限制值（脉冲）= 限制值（毫米）x 1000
1) 设置为 大值时，小数位数影响小数点前的位数。 在英寸测量系统中，使用 4 个小数位，因

此，可以输入的 大值是 100,000.0000 英寸。 在毫米测量系统中，使用 3 个小数位，因此，

可以输入的 大值是 1,000,000.000 毫米。
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轴 (S7-300, S7-400)

指定轴类型 (S7-300, S7-400)

选择轴类型 (S7-300, S7-400)

轴类型   
凸轮控制器支持下列轴类型：

• 线性轴

线性轴是具有有限的物理运行范围的轴。

• 旋转轴

旋转轴是运行范围不受机械停止限制的轴。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

12.0 AXIS_TYPE DINT L#0 轴类型

有效值：

• 0 = 线性轴

• 1 = 旋转轴

指定软件限位开关 (S7-300, S7-400)

软件限位开关   
软件限位开关仅适用于线性轴。
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操作范围是软件限位开关限制的范围。 FM x52 可以监视对操作范围的限制。

软件限位开关起点 (SLS) 必须始终小于软件限位开关终点 (SLE)。
当 FM x52 已同步后，将激活软件限位开关。

• 使用增量编码器或启动器时：

每次 FM x52 启动后，轴在 初不会同步。 轴同步后，才会监视参数化的软件限位开关。

• 使用绝对编码器 (SSI) 时：

FM x52 在接收到完整的无错误帧后进行同步。 从这时起开始监视软件限位开关。 所使

用的绝对编码器必须至少涵盖包括软件限位开关的操作范围。

操作范围、编码器范围和运行范围之间的关系

• 操作范围是利用软件限位开关为作业指定的范围。

• 编码器范围是编码器明确涵盖的范围。 对于线性轴，模块将在操作范围内对称地分配编

码器范围。 也就是说，模块将移动编码器范围，以使软件限位开关和编码器范围终点之

间的距离相等（见下图）。

• 此运行范围是 FM x52 能够处理的值范围。 运行范围取决于分辨率。

具体情况如下： 运行范围 ≥ 编码器范围 ≥ 操作范围

下图显示了软件限位开关、操作范围、编码器范围和运行范围之间的关系。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

64.0
68.0

SSW_STRT
SSW_END 

DINT
DINT

L# -100 000 000
L# 100 000 000

软件限位开关起点

软件限位开关终点

有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 1,000,000,000 µm
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指定旋转轴终点 (S7-300, S7-400)

旋转轴终点

“旋转轴终点”值理论上是轴的 大实际值。 然而，理论上的 大值是无法显示的，因为它

也代表旋转轴的物理起始位置（＝ 零）。

高旋转轴值显示为： 
旋转轴终点 [µm] - 分辨率 [µm/脉冲] x 1 [脉冲]
示例： 旋转轴末端 = 1000 mm
显示值跳转：

• 从 999 mm 至 0 mm，当旋转方向为正时。

• 从 0 mm 至 999 mm，当旋转方向为负时。

具有绝对编码器的旋转轴

具有绝对编码器的旋转轴的旋转范围（0 到旋转轴的终点）必须完全对应于绝对编码器的总

步进数。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

16.0 ENDROTAX DINT L#100000 旋转轴终点

有效取值范围：

• 1 µm 至 +1,000,000,000 µm

指定同步 (S7-300, S7-400)

选择“重新触发参考点”类型 (S7-300, S7-400)

重新触发参考点  
通过设置“重新触发参考点 (页 658)”类型，可以定义使用增量编码器或启动器时轴在运行

中同步的条件。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

52.0 RETR_TYPE DINT L#0 参考点重新触发的类型

有效值：

• 0 = 参考点开关和零标记方向 +
• 1 = 参考点开关和零标记方向 -
• 6 = 仅参考点开关

• 7 = 仅零标记

指定参考点坐标 (S7-300, S7-400)

参考点坐标

• 增量编码器和启动器：

利用“重新触发参考点”功能开关和由“重新触发参考点”类型 (页 673)定义的同步事

件，将参考点坐标分配给该事件。

• 绝对编码器 (SSI) 
带有绝对编码器的参数化轴始终在传输完第一个无错误 SSI 帧后进行同步。

有关详细信息，请参见绝对编码器调整 (页 675)的说明，其中介绍了绝对编码器调整与

其它数据的交互。

参考点坐标的值必须位于操作范围内：

• 线性轴

包括软件限位开关。

• 旋转轴

大于等于 0，且小于“旋转轴终点”值（0 ≤ 参考点坐标 < 旋转轴终点）。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 +1,000,000,000 µm
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指定绝对编码器调整 (S7-300, S7-400)

确定绝对编码器调整  (S7-300, S7-400)

定义   
仅绝对编码器需要绝对编码器调整。 
绝对编码器调整和参考点坐标将编码器的取值范围映射到轴坐标系。 将确定与轴上的参考

点坐标对应的编码器值。 此值必须小于绝对编码器的总步进数。

有关详细信息，请参见“绝对编码器调整过程 (页 675)”及示例 (页 676)。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

48.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

有效取值范围：

• 0 至 (225 - 1)

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

98.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 +1,000,000,000 µm

绝对编码器调整过程  (S7-300, S7-400)

确定正确的绝对编码器调整  
初始参数分配后，必须采取更多步骤以确保在编码器和坐标系之间创建正确的关系。 下面

这一部分所示的步骤基于参数分配对话框的使用。 
1. 将轴移至已分配唯一坐标的已定义、可重现点。

例如，它可以是“软件限位开关终点”。

2. 利用在点 1 中定义的坐标调用“设置参考点 (页 649)”设置。
FM x52 现在将确定通道 DB 中输入的参考点坐标（通道 DB 中的 REFPT）的编码器值，这就
是所谓的绝对编码器调整。 可通过“编码器数据 (页 665)”设置读取该值。
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3. 输入在“绝对编码器调整”(absolute encoder adjustment) 字段中读取的值。

4. 使用导出功能将您的参数分配保存到相应的参数 DB 中。

5. 将 HWCN 中的数据下载至 CPU。
6. 重新启动 CPU 以激活数据。

说明

在调试过程执行一次这样的调整。 参数分配过后，一旦在启动之后收到完整、无错的编码

器帧，就将在启动过程中同步 FM x52。

否则： 以机械方式调整编码器  
可按如下方式在坐标系与编码器之间建立正确的关系：

1. 将轴运行至已分配唯一坐标的已定义、可重现点。
例如，它可以是“软件限位开关起点”。

2. 将此坐标值作为“参考点坐标”输入到机器数据中。

3. 可通过“编码器数据 (页 665)”设置读取在此位置显示的编码器值。

4. 将该值作为“绝对编码器调整”输入到机器数据中。

分配参数后，将始终显示正确的实际值。

如果不执行步骤 3 和步骤 4，也可以利用“复位”（如可用）将编码器设置为零。 然后，将值

“0”作为绝对编码器调整输入到机器数据中。

绝对编码器调整实例 (S7-300, S7-400)

绝对编码器调整实例  
该实例将假设条件成立：

• 参考点坐标 = -125 mm
• SSW_STRT = -1000 mm 到 SSW_END = 1000 mm 的操作范围

• 绝对编码器调整 = 0
• 编码器范围 = 2048 增量（分辨率为 1 mm/脉冲）

• 无法精确地以机械方式调整所使用的绝对编码器，也不能明确地设置编码器值。

下图显示了绝对编码器调整的一个示例。
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1) 编码器值的坐标系的分配（基于绝对编码器调整）。 编码器值 0 与实际值 -125 相对应。

2) 编码器的所需坐标系分配。 在该位置，坐标应为 -125。

与“设置参考点”一致的结果

“设置参考点”后，关系看起来如下所示：

将轴上的参考点坐标 (-125) 分配给通过绝对编码器调整确定的编码器值 (1798)。 此分配如

下图所示。

编码器可提供 2048 个唯一值。 操作范围由软件限位开关定义。 不过，由于所选分辨率为 
1 mm/脉冲，因此编码器涵盖的操作范围可能比软件限位开关所设置的操作范围大。

通过设置的分辨率，操作范围已涵盖 2001 个值。 因此，在本实例中，有 47 个脉冲“保留”，

并且它们对称地分布在操作范围周围。
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设置滞后 (S7-300, S7-400)

滞后   
滞后 (页 542)取值范围取决于分辨率 (页 684)。
大输入值：

• 对于线性轴： 大输入值 < ¼ 的操作范围

• 对于旋转轴： 大输入值 < ¼ 的旋转轴范围

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

80.0 HYS DINT L#0 滞后

有效取值范围：

• 0 至 65,535 [Imp] x 分辨率 [µm/Imp]

基于位置的凸轮和滞后  
如果满足下列条件，那么将激活基于位置的凸轮：

• 检测的实际值在基于位置的凸轮的范围内。

• 滞后未激活。

切换点可能不同，这取决于方向发生改变的位置。 
下图显示出带有滞后的基于位置的凸轮的切换特性。
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凸轮

滞后

1) 凸轮起始点在正有效方向上有交叉时，凸轮激活。

2) 由于滞后，无论方向如何改变，凸轮都将保持激活状态。

3) 当滞后停止时，将禁用凸轮。

4) 方向改变后凸轮将保持禁用状态。

5) 滞后结束时，将再次激活凸轮。

说明

方向发生改变时，滞后不能将凸轮作用时间缩减到比滞后更短。

基于时间的凸轮和滞后  
如果满足下列条件，那么将激活基于时间的凸轮：

• 凸轮起始点在有效方向上有交叉。

• 滞后未激活。

说明

如果反向点与凸轮起始点之间的范围小于滞后，滞后则将屏蔽基于时间的凸轮。

下图显示了带有滞后的基于时间的凸轮的切换特性。 下图显示了不能再次激活的基于时间

的凸轮。
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凸轮

滞后

1) 凸轮起始点在正有效方向上有交叉时，凸轮激活。

2) 方向改变后，凸轮将保持激活状态直到激活时间到达，而不考虑滞后。

3) 滞后隐藏了凸轮起始点；凸轮未激活。

指定模拟速度 (S7-300, S7-400)

模拟速度   
该机器数据确定模拟速度。 另请参见“设置对基于时间的凸轮的切换特性的影响 (页 643)”下
的信息。

实际模拟速度 Vsim 可能会与 Vsim, V 的设置不同，并可根据下面的公式进行计算：

在这个等式中：

• Vsim： 由 FM 352 设置的模拟速度。 单位： µm/min

• Vsim, V： 在机器参数中设置的模拟速度。单位：µm/min

• RES： 源自编码器数据的分辨率。单位： µm/脉冲

• Integer ( )： 在该表达式中，只有十进制整数部分用于后面的计算。 在所有的计算中，此

表达式必须在 2 到 65536 这个范围内。

实际模拟速度可能因上述关系有较大变化（请参见上面的公式）。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

84.0 SIM_SPD DINT L#0 模拟速度

有效取值范围：

• 0 = 停止

• 5 × 108 = 模块支持的 高设置

在此范围内，模拟速度由分辨率 (页 684)决定：

1000 x 分辨率 ≤ 模拟速度

≤ 3 x 107 x 分辨率 

指定边沿至边沿的 小距离 (S7-300, S7-400)

边沿至边沿的 小距离

该机器数据用于定义对沿检测的测量起始点进行检测后的范围。 如果测量的结束点在该范

围内，则放弃此次测量。 
只有经过“边沿至边沿的 小距离”后，才会报告测量的起始点。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

4.0 EDGEDIST DINT L#0 边沿至边沿的 小距离

有效取值范围：

• 0 ... 1,000,000,000 µm

编码器 (S7-300, S7-400)

选择信号类型 (S7-300, S7-400)

信号类型  
编码器将位置数据返回给模块，供其进行评估并根据分辨率转换为过程值。 
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可以选择以下其中一种编码器 (页 546)的信号类型：

• 5 V 差分信号 (页 548)
选择信号类型“5 V 差分信号”可使用具有差分信号 A、/A，B、/B 和 N、/N 的 5 V 增量编

码器。

• 24 V 跟踪 A+B 相移 (页 548)
选择信号类型“24 V 跟踪 A+B 相移”可使用具有信号 A*、B* 和 N* 的 24 V 增量编码器。

• 绝对 SSI (页 550)
如果使用带有串行接口的绝对编码器，则选择“SSI 绝对”信号类型。

• 24 V 启动器 (页 550)
选择信号类型“24 V 启动器”可使用带计数信号 A* 的 24 V 启动器。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

20.0 ENC_TYPE DINT L#1 信号类型

有效值：

• 1 = 5 V，增量

• 2 = 24 V，增量

• 3 = SSI 13 位帧长度

• 4 = SSI 25 位帧长度

• 5 = 监听

• 6 = 24 V 启动器向上（正向）

• 7 = 24 V 启动器向下（负向）

• 8 = SSI 13 位（右对齐）

• 9 = SSI 25 位（右对齐）

• 10 = 监听（右对齐）

指定分辨率 (S7-300, S7-400)

指定编码器每转距离 (S7-300, S7-400)

编码器每转距离  
通过“编码器每转距离”机器数据通知 FM x52 编码器每旋转一周驱动系统所经过的距离。
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“编码器每转距离”值取决于轴的结构以及编码器的安装方式。 必须考虑到所有的传动元件

（例如，联接器和齿轮）。 下图显示了位置不同的两个编码器的示例。

“编码器每转距离”和“编码器每转增量”机器数据之间的关系在分辨率 (页 684)下加以说

明。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

24.0 DISP_REV DINT L#80000 编码器每转距离

有效取值范围：

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm

指定编码器每转增量 (S7-300, S7-400)

编码器每转增量  
“编码器每转增量”机器参数定义编码器每旋转一周返回的增量数。 FM x52 将根据该值和

“编码器每转距离”机器数据来计算分辨率。

增量编码器

可输入 (页 548)取值范围内的任意值。 模块会评估增量四次。

启动器

允许取值范围内的任意值。

绝对编码器

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 683



不同的编码器类型具有不同的限值：

编码器类型 帧长度/类型 值范围 可用作线性轴

单匝编码器 13 位半 fir tree 64 ... 8192，2 的幂次值  
单匝编码器 13 位右对齐 64 ... 8192，所有值 X
单匝编码器 25 位右对齐 64 ... 225，所有值 X
多匝编码器 25 位 fir tree 64 ... 8192，2 的幂次值  
多匝编码器 25 位右对齐 64 ... 224，所有值  
监听 Fir tree 64 ... 8192，2 的幂次值  
监听 右对齐 64 ... 225，所有值 X
特殊设置：

单匝模式下的多匝

编码器

 
25 位半 fir tree

 
64 ... 8192，2 的幂次值

 

说明

编码器脉冲数是“编码器每转增量”与“转数”的乘积（请参见“分辨率 (页 684)”）。

参数 DB 中使用的数据  

地址 名称 类型 初始值 注释

32.0 INC_REV DINT L#500 编码器每转增量

有效取值范围：

• 1 至 225

注： 
使用“脉冲”单元时此条目无效。

分辨率 (S7-300, S7-400)

分辨率  
分辨率反应凸轮处理的精度。 分辨率也确定 大的可能运行范围。
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将按下表所示方式计算分辨率 (RES)：

  增量编码器 绝对编码器/启动器

输入值 • 编码器每转距离

• 编码器每转增量：

– 脉冲计算： 四重

– 1 个增量 = 4 个脉冲

• 编码器每转距离

• 编码器每转增量。

– 1 个增量 = 1 个脉冲

计算

说明

脉冲单位系统的分辨率始终为 1。
所有位置值都舍入至分辨率的整数倍。 这样能够区分设置值和使用值。

分辨率的取值范围  
根据已定义的物理单位转换分辨率的取值范围。 设置“编码器每转距离”和“编码器每转

增量”值时，分辨率必须保持在该范围内。

所选单位系统决定分辨率的取值范围： 

测量系统 表示形式... 分辨率的取值范围

mm 10-3 mm 0,1 × 10-3 mm 到 1000 x 10-3 mm/脉冲

英寸 10-4 英寸 0,1 × 10-4 英寸到 1000 x 10-4 英寸/脉冲

度 10-4 度
10-3 度
10-2 度

0,1 × 10-4 度到 1000 x 10-4 度/脉冲

0,1 × 10-3 度到 1000 x 10-3 度/脉冲

0,1 × 10-2 度到 1000 x 10-2 度/脉冲

脉冲 1 个脉冲 1
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示例

• 增量编码器具有以下数据：

– 编码器每转增量： 5000
– 编码器每转距离： 1,000 mm
– 1 个增量 = 4 个脉冲

得出的分辨率（四倍计算）：

• SSI 编码器具有以下数据：

– 编码器每转增量： 4096
– 编码器每转距离： 1,000 mm
– 1 个增量 = 1 个脉冲

得出的分辨率：

运行范围对分辨率的依赖性

运行范围受 FM x52 中数字表示的限制。 该数字表示视分辨率的不同而不同。 因此应确保

所做的指定始终在允许的限值内。

下表显示了 大运行范围：

分辨率 (RES) 在此范围内 大运行范围

0.1 µm/脉冲 ≦ RES < 1 µm/脉冲 -108 µm 至 108 µm（-100 m 至 +100 m）

1 µm/脉冲 ≦ RES ≦ 1000 µm/脉冲 -109 µm 至 109 µm（-1000 m 至 +1000 m）

速度和分辨率之间的依赖性

显示的速度可能在下面的范围内变化，这取决于分辨率（数据单位为 mm）：

• 从 1 µm/min 至 90 m/min，分辨率 < 1 µm/脉冲

• 从 1 µm/min 至 900 m/min，分辨率 ≥ 1 µm/脉冲

模块以 4 ms 的时间间隔计算并过滤速度值。

其 低误差（一个脉冲/4 ms）使其无法用于闭环控制。
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选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向 
利用“计数方向”机器数据，可使位置反馈方向适应轴运动的方向。 还必须考虑所有传动

元件（例如，联接器和齿轮）的旋转方向。 
• 正常 = 增量计数脉冲（增量编码器）或编码器值（绝对编码器）表示增加实际位置值

• 反向 = 增量计数脉冲（增量编码器）或编码器值（绝对编码器）表示减少实际位置值

注意：

不能将比率时间与绝对编码器 (SSI) 和反向的参数化计数方向结合使用。

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

59.0 CNT_DIR BOOL FALSE 计数方向

有效值：

• 0 = 正常

• 1 = 反向

选择监视 (S7-300, S7-400)

监视  
断线

当监视功能启用后，FM x52 将监视增量编码器的 A、/A、B、/B、N 和 /N 信号。 监视功能

可检测：

• 断线

• 各电缆上的短路

对于没有零标记的增量编码器，必须任选下列其一：

– 禁用断线监视功能

– 外部互连 N 和 /N 信号 (页 546)
• 计数脉冲的边沿至边沿的距离

• 编码器电源故障

帧错误 
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您无法关闭绝对编码器 (SSI) 的帧错误监视。 它将监视：

• 起始位和停止位错误的帧

• 所连接编码器的单稳态触发器时间

丢失脉冲（增量编码器） 
增量编码器在两个连续的零标记之间必须始终返回相同数目的增量。 
FM x52 检查增量编码器的零标记与正确的编码器值是否一致。

对没有零标记的编码器禁用丢失脉冲监视功能。

还要禁用断线监视功能，或者在外部互连零标记输入 N 和 /N。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

 
63.0
63.1
63.2

 
MON_WIRE
MON_FRAME
MON_PULSE

 
BOOL
BOOL
BOOL

 
TRUE
TRUE
TRUE

监视功能

1 = 断线

1 = 帧错误（必须始终为 1）
1 = 丢失脉冲

选择绝对编码器 (SSI) 的数据 (S7-300, S7-400)

编码器转数 (S7-300, S7-400)

编码器转数  
“编码器转数”机器数据仅适用于绝对编码器。 可使用它来定义该编码器的可能 大转数。 
有关此主题的更多信息，请参见“绝对编码器 (SSI) (页 550)”。
• 单匝编码器

仅可使用值 1。
• 多匝编码器

– 多匝编码器/监听 (fir tree)： 2 ... 4096，底数为 2
– 多匝编码器/监听（右对齐）：1 ... 4096，所有值

• 线性标尺 
也可以连接线性标尺。 为此，请输入值“1”。

编码器的总步进数不是机器数据。 其计算方法如下：
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总步进数 = 编码器每转增量 x 转数

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

36.0 NO_REV DINT L#1024 编码器转数

有效取值范围：

• 1（单匝编码器）

• 1 到 4096（多匝编码器）

传输速率 (S7-300, S7-400)

传输速率

可以使用“传输速率”机器数据来定义 SSI 编码器与 FM x52 间的数据传输速率。

大传输速率取决于电缆长度：

• 320 m → 125 kHz
• 160 m → 250 kHz
• 63 m → 500 kHz
• 20 m → 1,000 kHz

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

40.0 BAUDRATE DINT L#0 传输速率

有效值：

• 0 = 125 kHz
• 1 = 250 kHz
• 2 = 500 kHz
• 3 = 1000 kHz
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帧长度 (S7-300, S7-400)

帧长度  
使用“帧长度”可以定义由 FM x52 输出的绝对编码器的时钟帧。

选择“监听”将禁用 FM x52 循环。 然后，FM x52 便可通过 13 位或 25 位帧来监听其它 SSI 
帧。 传输速率由主站模块的循环时钟速率确定。

参数 DB 中使用的数据 
此处所选的帧长度将存储在参数 DB 中的 ENC_TYPE (页 681) 数据下。

启动器方向 (S7-300, S7-400)

启动器方向  
可通过“启动器方向”定义所连接的启动器的方向：

• 正向： = 向上（增量计数脉冲）

• 负向： = 向下（向下计数脉冲）

轨迹 (S7-300, S7-400)

选择轨迹输出控制模式 (S7-300, S7-400)

轨迹输出控制 
“轨迹输出控制”机器数据定义轨迹输出 0 到 15 的控制模式。可通过以下方式激活轨迹：

• 凸轮控制器： 通过 FM 452 凸轮处理功能激活和禁用轨迹信号。

• CPU： 轨迹信号表示通道 DB 中轨迹使能端的相应值。

这使得可以在用户程序中明确激活轨迹输出。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

90.0 TRACK_OUT WORD W#16#0 轨迹输出控制

有效值：

• 0 = 凸轮控制器

• 1 = CPU
位号 = 轨迹号

选择特殊轨迹 (S7-300, S7-400)

特殊轨迹  
可以对轨迹 0、1 和 2 进行参数化以用作特殊轨迹。

• 用作计数器凸轮轨迹 (页 540)的轨迹 0 和轨迹 1
• 用作制动凸轮轨迹 (页 540)的轨迹 2

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 起始值 注释

 
99.0
99.1
99.2

 
SPEC_TRC0
SPEC_TRC1
SPEC_TRC2

 
BOOL
BOOL
BOOL

 
FALSE 
FALSE
FALSE

特殊轨迹

1 = 轨迹 0 是计数器凸轮轨迹

1 = 轨迹 1 是计数器凸轮轨迹

1 = 轨迹 2 是制动凸轮轨迹

指定计数器凸轮轨迹的计数值上限 (S7-300, S7-400)

计数器凸轮轨迹的计数值上限  
通过该机器数据，定义已分配计数器凸轮轨迹的计数值上限。
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参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

100.0
104.0

CNT_LIM0
CNT_LIM1

DINT
DINT

L#2
L#2

计数器凸轮轨迹的计数值上限（轨迹 0） 
计数器凸轮轨迹的计数值上限（轨迹 1）
有效取值范围： 
• 2 … 65535

选择使能输入 (S7-300, S7-400)

使能输入  
满足下列条件时将激活轨迹信号 Q3 到 Q10：
• 启用了轨迹。

• 设置了相关的外部使能输入 I3 到 I10。
• 轨迹结果为 1。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

 
95.0
…
95.7

 
EN_IN_I3
…
EN_IN_I10

 
BOOL
…
BOOL

 
FALSE
…
FALSE

使能输入

1 = 轨迹信号轨迹 3 AND 使能输入 I3
…
1 = 轨迹信号轨迹 10 AND 使能输入 I10
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凸轮 (S7-300, S7-400)

凸轮数 (S7-300, S7-400)

凸轮数 
凸轮数可确定可编程凸轮的 大数目，因而可确定凸轮周期时间。 

凸轮数 凸轮周期时间

16 个凸轮 20.48 µs
32 个凸轮 40.96 µs
64 个凸轮 81.92 µs
128 个凸轮 163.84 µs

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

 
76.0

 
C_QTY

 
DINT

 
UDT3： L#0
UDT4： L#1
UDT5： L#2
UDT6： L#3

凸轮数

0 = 多 16 个凸轮

1 = 多 32 个凸轮

2 = 多 64 个凸轮

3 = 多 128 个凸轮

凸轮数据 (S7-300, S7-400)

凸轮数据 (S7-300, S7-400)

凸轮数据  
凸轮数据描述凸轮属性、分配给轨迹的各个凸轮和凸轮的切换特性。 
可为每个凸轮单独设置下面的凸轮数据：

• 有效性 (页 694)
• 轨迹编号 (页 694)
• 凸轮类型 (页 695)
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• 基于位置的凸轮的凸轮起始点和凸轮结束点 (页 695)
• 基于时间的凸轮的凸轮起始点和激活时间 (页 696)
• 前置时间 (页 697)
• 有效方向 (页 700)
• 硬件中断 (页 701)
通常，以下情况适用于凸轮处理：

• 模块只解译和处理有“有效”设置的凸轮。

• 凸轮 0 到凸轮 7 支持硬件中断。

• 可分配的凸轮数由可使用的凸轮数决定。

凸轮有效性 (S7-300, S7-400)

凸轮“有效” 
要由凸轮控制器处理的所有凸轮都必须设置为“有效”。

说明

未使用的凸轮应始终设置为“无效”(CAMVALID = FALSE)。

参数 DB 中使用的数据 

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+0.0 CAMVALID BOOL FALSE 1 = 凸轮“有效”

指定凸轮轨迹编号 (S7-300, S7-400)

轨迹编号 
通过设置轨迹号定义凸轮所控制的轨迹。
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参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+1.0 TRACK_NO BYTE B#16#0 轨迹编号

有效取值范围：

• 0 到 31

选择凸轮类型 (S7-300, S7-400)

凸轮类型  
选择所需要的凸轮类型。

• 基于位置的凸轮

• 基于时间的凸轮

参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+0.3 CAM_TYPE BOOL FALSE 凸轮类型

有效值：

• 0 = 基于位置的凸轮

• 1 = 基于时间的凸轮

定义基于位置的凸轮的凸轮起始点和凸轮结束点 (S7-300, S7-400)

基于位置的凸轮的凸轮起始点 (CS)/凸轮结束点 (CE)
基于位置的凸轮的凸轮起始点和凸轮结束点可定义凸轮长度。

基于位置的凸轮的 小长度

下图显示了轴沿正向运动时的 短凸轮
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下列一般规则适用：

• 凸轮的非激活部分在凸轮结束点 (CE) 和凸轮起始点 (CS) 之间必须始终至少有 4 个脉冲间

隔。

• 如果 CE = CS，则凸轮仅激活一个脉冲的持续时间。

参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

基于位置的凸轮

+2.0
+6.0

CBEGIN
CEND

DINT
DINT

L#-100000000
L#100000000

凸轮起始点 (CS) 
凸轮结束点 (CE) 
有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 
1,000,000,000 µm

指定基于时间的凸轮的凸轮起始点和激活时间 (S7-300, S7-400)

基于时间的凸轮的凸轮起始点 (CS)/凸轮结束点 (CE) ≙ 激活时间    
使用基于时间的凸轮时，必须指定凸轮起始点和激活时间来替代凸轮结束点。 定义分辨率为 
100 µs 的激活时间。 时间随凸轮的激活而开始计算。

设置默认时间的条件：

• 0 µs： 从不激活激活时间为 0 µs 的凸轮

• 0 µs < t ≤ 400 µs： FM x52 设置 330 µs 左右的 短凸轮激活时间。

• t > 400 µs： FM x52 利用下面的公式根据默认的激活时间 tdef 计算实际激活时间 tact：

大的误差总是小于凸轮周期时间。

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

696 编程和操作手册, 11/2022



参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

时间凸轮

+2.0
+6.0

CBEGIN
CEND

DINT
DINT

L#-100000000
L#100000000

凸轮起始点 (CS)
凸轮结束点 (CE) ≙ 激活时间

有效的凸轮起始点的取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 1,000,000,000 µm
有效的凸轮激活时间的取值范围：

• （0 到 13421）x 100 µs，可达 16 个凸轮

• （0 到 26843）x 100 µs，可达 32 个凸轮

• （0 到 53686）x 100 µs，可达 64 个凸轮

• （0 到 65535）x 100 µs，可达 128 个凸轮

指定前置时间 (S7-300, S7-400)

前置时间

可以通过设置前置时间来补偿由连接的开关设备引起的任何延迟。 定义分辨率为 100 µs 的
前置时间。 您可以为每个凸轮分配一个前置时间。 前置时间适用于凸轮起始点和凸轮结束点。

作用距离

将根据当前速率和前置时间连续地计算凸轮的作用距离。 该值会将整个凸轮沿实际值方向

移动。 分配的范围为“静态范围”，而根据前置时间计算的范围为“动态范围”。

作用距离 = 前置时间 x 当前速度

FM x52 可在 长参数化前置时间的四分之一时间内计算所有凸轮的作用距离。 为凸轮设置

特别长的前置时间将降低动态调整计算的频率。

实际前置时间
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计算实际前置时间的方法：

1. 确定凸轮周期时间： 在此时间内，FM x52 将彻底处理所有凸轮。 这取决于已参数化的凸轮数。

2. 可根据下面的公式计算实际的前置时间：

标识符具有下列含义：

– 前置时间 act 是由 FM x52 设置的前置时间

– 前置时间 d 为默认设置。

– Integer ( ) 表示在计算括号中的内容时舍去小数点后的值。

前置时间 act 的 大误差总是小于 [凸轮周期时间] x 4。
示例：

定义了下列值：

• 凸轮数： 多 32 个凸轮

• 凸轮周期时间： 40.96 µs
• 前置时间 d = 1000 µs
结果： 实际前置时间 983 µs。

说明

实际前置时间总是小于分配的前置时间。 即使参数化的前置时间 ≥100 µs，实际前置时间也

可能为 0。
旋转轴的作用距离必须小于旋转轴范围和凸轮的非活动部分。 任何速度都要保证这一点。

说明

不能将前置时间与绝对编码器 (SSI) 和反向的参数化计数方向结合使用。
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参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+ 10.0 LTIME INT 0 前置时间

有效取值范围：

• （0 到 53686）x 100 µs， 多 16 个凸轮

• （0 到 65535）× 100 µs， 多 32、64 或 128 个
凸轮

动态凸轮调整   
对于凸轮范围，有两种截然不同的情形：

1. 凸轮的静态和动态范围重叠。

2. 凸轮的静态和动态范围不重叠。

下表显示了这两种情况中每一种情况下的动态调整的计算过程。

动态调整 说明

  如果凸轮的动态范围与其静态范围重叠：

• 到达凸轮动态范围时凸轮将激活。 同时禁用新的动

态调整计算。

• 实际值到达凸轮的静态范围时，新的动态调整计算

会再次启用。 速度的改变影响凸轮结束点。

• 如果在动态范围结束时禁用凸轮，动态调整将再次

禁用直到凸轮静态范围结束。

  如果凸轮的动态和静态范围不重叠，则适用以下规则：

• 到达凸轮动态范围时凸轮将激活。 同时禁用新的动

态调整计算。

• 凸轮静态范围结束时，动态调整将再次启用。

 动态范围

 静态范围

 允许新的动态调整
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说明

旋转方向改变时，动态调整的计算将再次启用。

选择有效方向 (S7-300, S7-400)

有效方向

支持两个有效方向：

• 正向： 如果轴沿过程值增大的方向移动，则凸轮将在凸轮起始点处激活。

• 负向： 如果轴沿过程值减小的方向移动，则凸轮将在凸轮结束点处激活。

可以同时设置两个有效方向。

选择“无”(None) 将禁用凸轮。

基于其有效方向的凸轮的切换特性  
下表说明了由有效方向所决定的基于位置和基于时间的凸轮切换特性。 总是假定为正有效

方向，示例 5 除外。

编号 说明 基于位置的凸轮 基于时间的凸轮

1 在有效方向上越过了凸轮    

2 在反向的有效方向上经过凸轮    

3 在有效方向上接近凸轮；

凸轮激活时轴的运动方向将反向
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编号 说明 基于位置的凸轮 基于时间的凸轮

4 在反向的有效方向上接近凸轮；凸轮处于有效

方向时轴会将其运动方向反向。

  凸轮未切换

5 在任意方向接近凸轮，并在任意方向上退离凸

轮；两个方向都设置为有效方向

   

 已参数化凸轮

 已切换凸轮

参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+0.1 EFFDIR_P BOOL TRUE 1 = 正有效方向（正）

+0.2 EFFDIR_M BOOL TRUE 1 = 负有效方向（负）

选择凸轮的硬件中断 (S7-300, S7-400)

凸轮打开/关闭时的硬件中断  
可以指定当凸轮 0 到 7 启用、禁用或启用和禁用时是否产生硬件中断。

参数 DB 中使用的数据

地址

相对

名称 类型 初始值 注释

+0.4 PI_SW_ON BOOL FALSE 1 = 硬件中断激活 
+0.5 PI_SW_OFF BOOL FALSE 1 = 硬件中断禁用 
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启用硬件中断 (S7-300, S7-400)

启用硬件中断 (S7-300, S7-400)

启用硬件中断  
在机器数据中启用硬件中断。

可以设置何时产生硬件中断：

• 测量开始

数字量输入 I1 的上升沿可触发“沿检测 (页 655)”设置中的硬件中断。 
• 测量结束

使用“沿检测 (页 655)”和“长度测量 (页 655)”这两项设置时，数字量输入 I1 的下降沿

可触发硬件中断。

• 凸轮开/关
在凸轮数据 (页 701)中，可以指定凸轮 0 到凸轮 7 激活和/或禁用时是否要产生硬件中断。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

3.1 PI_MEND BOOL FALSE 1 = 启用过程中断： 测量结束

3.2 PI_CAM BOOL FALSE 1 = 启用过程中断： 凸轮开/关
3.5 PI_MSTRT BOOL FALSE 1 = 启用过程中断： 测量开始

硬件中断评估 (S7-300, S7-400)
如果 FM 452 触发了硬件中断，那么可以从硬件中断 OB 的 OB4x_POINT_ADDR 变量中获取

中断信息。

下表给出了双字 OB4x_POINT_ADDR 的内容。

字节 位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
0 0 0 0 0 0 0 0 0
1 0 0 测量开

始

0 0 凸轮 测量结

束

0
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字节 位 7 位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0
2 启用凸

轮 7
关闭凸

轮 7
启用凸

轮 6
关闭凸

轮 6
启用凸

轮 5
关闭凸

轮 5
启用凸

轮 4
关闭凸

轮 4
3 启用凸

轮 3
关闭凸

轮 3
启用凸

轮 2
关闭凸

轮 2
启用凸

轮 1
关闭凸

轮 1
启用凸

轮 0
关闭凸

轮 0

字节 1 标识产生中断的原因：

• 凸轮：

根据上表评估字节 2 和 3。
• 测量开始/测量结束：

使用 CAM_MSRM_452 指令可从模块中读取当前测量值。

丢失的硬件中断

如果硬件中断 OB 仍在忙于处理硬件中断，则模块将记录所有后续硬件中断事件。如果在可

触发该硬件中断前再次出现事件，模块将触发“硬件中断丢失”诊断中断。 

FM 452 的控制接口和反馈接口 (S7-300, S7-400)

应用

在特殊应用中或处于报警级别时，需要特别快速地访问核对和控制信号。 您可以通过读取

模块的 IO 区域直接获得这些数据。

要在每个模块启动之后协调启动（例如，插入模块后或 CPU 进行 STOP-RUN 切换后），必

须调用 CAM_CTRL 指令，直到 RETVAL = 0 指示启动结束。

说明

要直接访问 FM 452 数据，必须使用本部分中介绍的非内部数据和方法。 否则，用户程序在

访问模块时会遇到困难。

通过直接访问读取核对信号

使用对模块输出地址的偏移定义字节地址。 参数名称与通道 DB 中的名称相对应。
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在 STL 中，使用 PIB（读取 1 个字节）和 PID（读取 4 个字节）命令访问数据。 

地址 位号

  7 6 5 4 3 2 1 0
字节 0 PARA 内部 内部 DATA_ERR 内部 DIAG 内部 内部

字节 1 0 0 0 CAM_ACT 0 0 0 0
字节 2 内部

字节 3 0 0 FVAL_DONE HYS GO_P GO_M MSR_DONE SYNC
字节 4 ACT_POS
字节 5
字节 6
字节 7
字节 8 TRACK_OUT
字节 9
字节 10
字节 11

直接写入访问控制信号

使用对模块输入地址的偏移定义字节地址。 参数名称与通道 DB 中的名称相对应。

在 STL 中，使用 PQB（写入 1 个字节）和 PQW（写入 2 个字节）命令访问数据。

地址 位号

  7 6 5 4 3 2 1 0
字节 0 内部

字节 1 0 CNTC1_EN CNTC0_EN CAM_EN DIR_P DIR_M 0 0
字节 2 TRACK_EN
字节 3
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示例： 位置过程值 ACT_POS
模块的起始地址为 512。

STL  
L PID 516 //通过直接访问的方式读取位置过程值 (ACT_POS)：

//模块起始地址 + 4

参数传送路径  (S7-300, S7-400)
术语参数指下列机器和凸轮数据。

下图显示了 FM 452 的参数传输路径。

凸轮控制

2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 705



1 保存参数分配界面中的参数。

2 保存和编译 HW 配置并将其下载到 CPU。
3 CPU 在系统参数分配期间将参数写入模块。

4 通过选择“PLC”>“上传到 PG”(Upload to PG) 命令将模块参数上传到 PG。
5 使用“PLC”>“下载”(Download) 命令将参数从参数分配界面下载到模块。

6 在用户程序中使用作业将参数写入模块。

7 在用户程序中使用作业从模块读取参数。

8 将参数从用户程序保存至在线 DB。
9 将参数从在线 DB 读入用户程序。

10 将参数从参数分配界面导出到 DB（离线或在线 DB）；然后必须将离线 DB 下载到 
CPU。

11 将参数从在线或离线 DB 导入到参数分配界面。
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一些传送参数的使用案例

使用案例 步骤

在参数分配界面中编辑参数。 然后应在启动期间将参数自动

分配给模块。

执行步骤 1、2 和 3。

在测试模式下进行调试期间，在参数组态界面中编辑参数。 执行步骤 4 和 5
在启动期间应自动下载调试期间编辑的参数。 执行步骤 1、2 和 3。
使用参数分配界面创建参数。 启动时，模块仅应由用户程序

使用数据块为其分配参数。

执行步骤 10 和 6。

需要一种轻松的方法为配方创建数据记录。 执行步骤 10。
使用参数分配界面创建参数。 应将这些参数提供给用户程

序，以便临时进行修改。 
执行步骤 1、2 和 3 进行自动

参数分配。 
执行步骤 10、7 启用用户程

序访问。

使用用户程序（以独占方式）修改现有参数。 执行步骤 7、9、8 和 6。
您希望在参数分配界面中查看用户程序修改的数据。 执行步骤 11。
还要在启动期间自动装载用户程序所修改的参数。 执行步骤 6、11、1、2 和 

3。

2.2.4.5 调试 FM 452 (S7-300, S7-400)

2.2.4.6 在用户程序中使用 FM 452 (S7-300, S7-400)

将 FM 452 集成到用户程序中

一些指令可用于将 FM 452 集成到用户程序中。 从而使您可以轻松地使用所需功能。

在 CPU 用户程序中调用指令 CAM_INIT 和 CAM_CTRL 或 CAM_CTRL_452。 这些指令可确保

在 CPU 和 FM 452 之间进行通信。 
将 CAM_CTRL 指令插入到项目中时，会自动创建通道 DB 作为 CAM_CTRL 指令的背景数据块。

将 CAM_CTRL_452 指令插入到项目中时，使用命令“程序块 > 添加新块”(Program blocks 
> Add new block) 将 CAM_CHANTYPE 类型数据块作为通道 DB 添加到项目。
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与模块的通道相关联的所有参数数据（机器数据、凸轮数据）都位于模块的参数 DB 中。 使
用命令“程序块 > 添加新块”(Program blocks > Add new block) 可将 CAM_PxxxTYPE 类型数

据块添加到项目。 根据数量结构，可能需要以下 DB 类型：

• 多 16 个凸轮： CAM_P016TYPE
• 多 32 个凸轮： CAM_P032TYPE
• 多 64 个凸轮： CAM_P064TYPE
• 多 128 个凸轮： CAM_P128TYPE
指令 CAM_MSRM_452 可立即在硬件中断 OB 中评估 FM 452 长度测量或沿检测中的数据。

指令 CAM_DIAG 或  CAM_DIAG_452 也可用于 FM 452。 该指令用于将诊断信息传送到诊断 
DB。 
将 CAM_DIAG 指令插入到项目中时，会自动创建诊断 DB 作为 CAM_DIAG 指令的背景数据块。

将 CAM_DIAG_452 指令插入到项目中时，使用命令“程序块 > 添加新块”(Program blocks 
> Add new block) 将 CAM_DIAGTYPE 类型数据块作为诊断 DB 添加到项目。

调试模块

即使用户程序不可用，也可使用“调试”(Commissioning) 对话框对模块进行初始测试。 在
此情况下，需要特别注意以下警告。

警告

可能发生人身伤害和材料损坏。

要避免发生人身伤害和材料损坏，请遵守以下几点：

• 在计算机附近安装急停开关。
这是可确保当计算机或软件发生故障时可靠关闭设备的唯一方法。

• 安装硬件限位开关，其直接控制所有驱动器的电源装置。

• 确保任何人都无法进入存在运动部件的设备区域。

• 程序和“调试”(Commissioning) 对话框同时监控 FM 452 时，可能会发生冲突，产生的影响
尚不清楚。 因此，当使用“调试”(Commissioning) 对话框时，务必将 CPU 置于 STOP 模式
或禁用程序。
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2.2.4.7 FM 452： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

当前模块信息 (S7-300, S7-400)

默认诊断 (S7-300, S7-400)

通过 FM 452 的错误 LED 显示错误 (S7-300, S7-400)

在哪里显示错误？

模块上的红色错误 LED 显示不同的错误状态。 LED 会点亮至少 3 秒，即使错误短暂发生。

下图显示了 FM 452 上错误 LED 的位置。

INTF

EXTF
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显示哪些错误？

下表显示了通过错误 LED 指示的错误类型。

LED 含义 说明

INTF 内部错误的组错

误

此 LED 指示 FM 452 的以下错误状态：

• 硬件中断丢失

• 看门狗过期

• FM 452 未组态

• FM 452 组态不正确

要排除错误，请参见错误类别 (页 716)。
EXTF 外部错误的组错

误

此 LED 指示以下错误状态：

• 无外部 24 V 辅助电源

• 缺少前连接器

• 编码器断线

• 操作错误

• 绝对编码器帧错误

• 缺少增量编码器脉冲或零标记信号

INTF + EXTF 模块有故障 所有输出均被禁用。 必须更换模块。

通道特定的诊断 (S7-300, S7-400)

触发诊断中断 (S7-300, S7-400)

中断处理  
FM 452 可触发硬件和诊断中断。 可在中断 OB 中处理这些中断。如果触发了中断但未装载

相应的 OB，则 CPU 将切换到 STOP 模式。 
可以按照下列步骤启用诊断中断处理：

1. 在 HWCN 中选择模块

2. 选择“编辑 > 对象属性 > 基本参数”(Edit > Object Properties > Basic Parameters)，以启用诊
断中断。

3. 保存并编译组态。

4. 将组态下载到 CPU。
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诊断中断总览 
触发诊断中断的事件和错误：

• 操作错误

• 机器数据错误

• 凸轮数据不正确

• 诊断错误

这些错误在“错误类别 (页 716)”中进行了详细说明。

模块通过诊断中断对错误作出响应

• 凸轮处理将被禁用。

• 以下诊断中断将会清除同步：

– 缺少前连接器，没有外部辅助电压

– 检测到零标记错误，电缆故障（5 V 编码器信号）

– 超出运行范围（通过操作错误指示）

– 无法执行设置过程值（通过操作错误指示）。

• 在一种例外情况下，不再处理控制信号。

例外情况：

超出软件限位开关时，仍可在模拟模式下改变方向。

• 功能开关和作业处理将继续。

模块检测到错误（“进入”）

即使至少有一个错误尚待处理，诊断中断也仍是“进入”事件。 如果有任何错误尚未清除，

排队的错误将再次报告为“进入”事件。

顺序：

1. FM 452 检测到一个或多个错误并触发诊断中断。 错误 LED 亮起。 错误事件将记录到诊断缓
冲区中。

2. CPU 操作系统调用诊断中断 OB，例如 OB 82。
3. 现在可以评估 OB82 的起始信息。

4. OB82_MOD_ADDR 参数会指示触发中断的模块。

5. 要了解详细信息，请调用 CAM_DIAG 或 CAM_DIAG_452 指令。
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模块检测到向无错误状态的转换（“离开”）

仅当清除了模块上的所有错误后，才会将诊断中断注册为“离开”。

顺序：

1. FM 452 检测到所有错误均已消除并触发诊断中断。 错误 LED 熄灭。 诊断缓冲区保持不变。

2. CPU 操作系统调用诊断中断 OB，例如 OB 82。
3. OB82_MOD_ADDR 参数会指示触发中断的模块。

4. 评估 OB82_MDL_DEFECT 位。
如果此位为“0”，则表示模块上不存在错误。 此时可以关闭评估会话。

通过 CPU 状态进行诊断中断控制

• CPU 处于 STOP 模式时，FM 452 会阻断诊断中断。

• 如果 CPU 处于 STOP 模式时未消除所有排队的错误，则在下次 CPU 切换为 RUN 模式时 
FM 452 会再次将剩余错误报告为“进入”事件。

• 如果 CPU 处于 STOP 模式时消除了所有排队的错误，则在 CPU 切换为 RUN 模式之后诊断

中断将不会报告 FM 452 的无错误状态。

用户程序中的错误评估 (S7-300, S7-400)

用户程序中的故障响应   
用户程序允许定向的错误响应。 可以使用以下选项：

• 集成指令的返回值 (RET_VAL)，作为执行指令过程中所出现错误的组显示。

• 作业的错误位 _ERR，作为执行作业时所发生错误的组显示。

• DATA_ERR 错误位，作为 FM 452 在写入作业过程中检测到的错误的组显示。

• JOB_ERR 中的错误标识符，表示指令和 FM 452 之间通信过程中发生错误的原因。

• 用于读取 FM 452 的诊断缓冲区的 CAM_DIAG 或 CAM_DIAG_452 指令。 可通过它查明

作业和异步事件中错误（操作错误、诊断错误）的原因。

• 诊断中断，用于对事件做出快速反应。
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模块的诊断缓冲区 (S7-300, S7-400)

诊断事件  
模块的诊断缓冲区 多包含 4 个诊断事件，并被组织为环形缓冲区。

如果检测到“进入”（错误）消息，则会将诊断事件写入缓冲区中。 该错误消息可以是警报、

同步错误（数据错误），甚至是异步错误（操作错误和诊断错误）。 由于一个错误原因，可

发生几个跟进错误。 离开消息不会在诊断缓冲区中创建任何条目。

对于每个诊断事件，提供以下各项：

• 状态（始终为进入）

• 内部错误

• 外部错误

• 错误类别

• 错误编号

• 通道编号

• 凸轮编号（针对凸轮数据错误）

将诊断事件写入诊断缓冲区中后，会设置核对信号 DIAG = 1。
使用 CAM_DIAG 或 CAM_DIAG_452 指令，可将诊断缓冲区内容作为一个整体传送到数据块

（诊断 DB）中，或通过组态软件的错误评估对话框显示诊断缓冲区内容。 如果读取诊断缓

冲区，则模块会设置核对信号 DIAG = 0。

说明

如果同时通过 CAM_DIAG 或 CAM_DIAG_452 指令和错误评估对话框读取诊断缓冲区，则程

序可能无法检测新的诊断事件。

诊断 DB 的数据和结构 (S7-300, S7-400)

诊断 DB 的数据和结构   

说明

请勿修改此表中列出的任何数据。
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下表显示了诊断 DB 的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

0.0 MOD_ADDR
(Enter!)

INT 0 模块地址

256.0 JOB_ERR INT 0 通信错误

258.0 JOBBUSY BOOL FALSE 1 = 作业处于活动状态

258.1 DIAGRD_EN BOOL FALSE 1 = 无条件读取诊断缓冲区

260.0 DIAG_CNT INT 0 列表中的有效条目数

262.0 DIAG[1] STRUCT   诊断数据 新条目

272.0 DIAG[2] STRUCT   诊断数据第二个条目

282.0 DIAG[3] STRUCT   诊断数据第三个条目

292.0 DIAG[4] STRUCT   诊断数据 旧的条目

下图显示了 DIAG[n] 诊断条目的结构。

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 STATE BOOL FALSE 0 = 离开的事件

1 = 进入的事件

+0.1 INTF BOOL FALSE 1 = 内部错误

+0.2 EXTF BOOL FALSE 1 = 外部错误

+2.0 FCL INT 0 错误类别：

1： 操作错误

4： 数据错误

5： 机器数据错误

7： 凸轮数据错误

15： 消息

128： 诊断错误

+4.0 FNO INT 0 错误编号 0 到 255
+6.0 CH_NO INT 0 通道编号（始终为 1）
+8.0 CAMNO INT 0 错误类别对应凸轮数据错误的凸轮编号 0 到 127
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JOB_ERR 消息列表 (S7-300, S7-400)

JOB_ERR 报警

JOB_ERR
（十六进制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整型）

含义

80A0 32928 -32608 从模块中读取时进行否定确认。 在读取操作期间模块被移除或模块

有故障。 
80A1 32929 -32607 向模块写入时进行否定确认。 在写入操作期间模块被移除或模块有

故障。 
80A2 1) 32930 -32606 第 2 层上的协议错误（PROFINET/PROFIBUS DP 内的数据传输被中

断，例如，由于断线、缺少连接器、参数分配错误等）

80A3 1) 32931 -32605 用户接口/用户处的协议错误（PROFINET/PROFIBUS DP 内的数据传

输被中断，例如，由于断线、缺少连接器、参数分配错误等）

80A4 1) 32932 -32604 K 总线上有通讯问题

80B1 32945 -32591 指定的长度错误。 没有为正在使用的模块正确设置通道 DB 中的 
FM_TYPE 参数。

80B2 32946 -32590 组态的插槽为空。

80B3 32947 -32589 实际模块类型与组态的模块类型不匹配。

80C0 1) 32960 -32576 模块尚未准备好要读取的数据。

80C1 1) 32961 -32575 尚未在模块上处理同一类型写入作业的数据。 
80C2 1) 32962 -32574 模块当前正在处理 大数量的作业。

80C3 1) 32963 -32573 所需资源（存储器等）当前正在使用。 
80C4 1) 32964 -32572 通信错误

80C5 1) 32965 -32571 分布式 I/O 不可用。

80C6 1) 32966 -32570 优先级等级中止（重新启动或置于后台）

8522 34082 -31454 通道 DB 或参数 DB 太短。 无法从 DB 读取数据。 （写入作业）

8532 34098 -31438 参数 DB 的 DB 编号过大（写入作业）

853A 34106 -31430 参数 DB 不存在。 （写入作业）

8544 34116 -31420 出现错误后，第 n (n > 1) 次读访问 DB 时发生错误。 （写入作业）

8723 34595 -30941 通道 DB 或参数 DB 太短。 数据无法写入 DB。 （读取作业）

8730 34608 -30928 CPU 中的参数 DB 处于写保护状态。 无法将数据写入 DB（读取作

业）。

8732 34610 -30926 参数 DB 的 DB 编号过大（读取作业）
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JOB_ERR
（十六进制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整型）

含义

873A 34618 -30918 参数 DB 不存在。 （读取作业）

8745 34629 -30907 出现错误后，第 n (n > 1) 次写访问 DB 时发生错误。 （读取作业）

1) 错误 80A2 到 80A4 和 80Cx 均为暂时性错误，也就是说，一段时间后它们可自动纠正。 7xxx 形式的消息指示通

信的临时状态。

错误类别 (S7-300, S7-400)

操作错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 1：操作错误  
检测到与操作员输入/命令异步的操作错误。

下表列出了可能的操作错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

1 超出软件限位开关起点 是

2 超出软件限位开关终点 是

3 已越过运行范围起点 是

4 已越过运行范围终点 是

13 无法执行即时设置实际值 是

原因 在即时设置了实际值之后，软限位开关超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。 
设置实际值/即时设置实际值引起的移动大于 ±100 m 或 ±1000 m。 

影响 轴不同步。

数据错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 4：数据错误  
检测到与操作员输入/命令异步的数据错误。

凸轮控制
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下表列出了可能的数据错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

10 零点偏移错误 否

原因 零点偏移大于 ±100 m 或 ±1000 m。

设置零点偏移后，软限位开关超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 零点偏移量大于旋转轴的终点。

11 错误的实际值设置 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软件限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴终点。

12 参考点错误 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软件限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴终点。

20 不允许启用机器数据 否

原因 模块上没有新的（无错误）机器数据。

21 不允许即时设置实际值 否

原因 “重新触发参考点”激活期间尝试执行“即时设置实际值”。

27 位编码设置无效 否

原因 未使用的位（在这种情况下是未写入的位）不为 0。
试图同时选择“长度测量”和“沿检测”。

28 不允许重新触发参考点 否

原因 “即时设置实际值”激活期间尝试执行“重新触发参考点”。

试图通过 SSI 编码器执行“重新触发参考点”。

29 位编码命令无效 否

原因 未使用的位（在这种情况下是未写入的位）不为 0。
30 前置时间不正确 否

31 凸轮编号不正确 否

原因 凸轮无效。

凸轮编号不在 0 到 127 这个范围内。

凸轮控制
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编号 含义 诊断中断

32 凸轮起始点不正确 否

原因 凸轮起始点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 凸轮起始点小于 0 或大于旋转轴的终点。

33 凸轮结束点不正确/激活时间不正确 否

原因 凸轮结束点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 凸轮结束点小于 0 或大于旋转轴的终点。 
凸轮未激活的时间至少持续了一个脉冲的时长。

对于反凸轮，凸轮起始点和凸轮结束点间没有至少 4 个脉冲。

34 无法取消设置实际值 否

原因 进行设置后，实际位置值超出 SSI 编码器和线性轴的工作范围。

35 “设置实际值”/“即时设置实际值”指定的实际值不正确 否

原因 指定的实际值超出允许的数值范围 ±100 m 或 ±1000 m。 
应用该设置时，软限位开关超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。 
设置实际值/即时设置实际值引起的偏移量大于 ±100 m 或 ±1000 
m。

107 轴未设置参数 否

原因 轴上没有任何机器数据。

轴上没有任何激活的机器数据。

108 轴不同步 否

原因 尽管轴不同步，但启动了“设置实际值”或“即时设置实际值”设

置之一。

109 凸轮处理正在进行。 否

110 要修改的凸轮数不正确 否

机器数据错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 5：机器数据错误  
只有在系统数据块 (SDB, System Data Block) 中检测到错误时才会触发诊断中断。

凸轮控制
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下表列出了可能的机器数据错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

5 硬件中断设置错误 是

原因 您尝试选择模块不支持的硬件中断。

6 小沿距不正确 是

原因 您输入了小于 0 或大于 109 µm 的值来作为边沿至边沿的 小距离。

8 轴类型不正确 是

原因 并未指定 0 或 1 作为轴类型

9 旋转轴终点不正确 是

原因 旋转轴的终点值超出了有效范围 1 到 109 µm 或 1 到 108 µm（取决

于分辨率）。

10 编码器类型不正确 是

原因 编码器类型的值在有效范围 1 到 10 之外

11 编码器每转距离不正确 是

原因 编码器每转的距离值超出允许范围 1 到 109 µm（与分辨率无关）。

13 编码器每转的增量数不正确（请参见“编码器每转增量 (页 683)”） 是

14 转数不正确（请参见“编码器转数 (页 688)”） 是

15 传输速率不正确 是

原因 指定的传输速率超出 0 到 3 这一允许范围。

16 参考点坐标不正确 是

原因 坐标位于范围 -100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m（取决于分

辨率）之外。

线性轴： 坐标位于工作范围之外。 
旋转轴： 坐标大于旋转轴终点或小于 0。

17 绝对值调整不正确 是

原因 SSI 编码器： 绝对编码器调整的值超出了编码器范围

（编码器每转的增量 x 转数 - 1）。

18 “重新触发参考点”类型不正确 是

原因 指定的值不是 0、1、6 和 7。
19 方向修改不正确 是

原因 指定的值不是 0 和 1。

凸轮控制
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编号 含义 诊断中断

20 无法进行硬件监视 是

原因 已将参数 DB 中的帧错误监视设置为“FALSE”。
21 软件限位开关起点不正确 是

原因 线性轴： 软限位开关起始点超出了运行范围（-100 m 到 +100 m 或 
-1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率）。

线性轴： 软限位开关起始点（包括任何现有零点偏移）小于 -100 m 
或 -1000 m（取决于分辨率）。

22 软件限位开关终点不正确 是

  原因 线性轴： 软限位开关结束点超出运行范围（-100 m 到 +100 m 或
-1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率）或者小于软限位开关的起始

点。

软限位开关结束点（包括任何现有零点偏移）大于 +100 m 或 +1000 
m（取决于分辨率）。

 

144 凸轮数不正确 是

原因 为凸轮数指定的值不在 0 到 3 范围内。

145 滞后不正确 是

原因 滞后超出“0 到 65535 × 分辨率”这一范围。 
滞后大于 ¼ × 操作范围或 ¼ × 旋转轴范围。

146 仿真速度不正确 是

原因 模拟速度超出范围 1000 × RES 到 3 × 107 × RES，或大于 5 × 108 

µm/min。
仿真速度无法在内部设置。

147 轨迹不正确 是

原因 选择了控制 0 到 15（第 0 位到第 15 位）范围之外的轨迹。

148 使能输入的选择不正确 是

原因 想要使用外部信号激活 3 到 10（第 0 位到第 7 位）范围之外的轨迹。

149 特殊轨迹的选择不正确 是

原因 想要将 0、1 和 2（第 0 位、第 1 位和第 2 位）之外的轨迹定义为特

殊轨迹。

150 轨迹 0 的计数值上限不正确 是

原因 指定了小于 2 或大于 65535 的计数值作为计数值上限。

151 轨迹 1 的计数值上限不正确 是

原因 指定了小于 2 或大于 65535 的计数值作为计数值上限。

凸轮控制
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编号 含义 诊断中断

200 分辨率不正确 是

原因 指定的分辨率小于 0.1 µm/脉冲或大于 1000 µm/脉冲。

指定的编码器每转距离和编码器每转脉冲数导致分辨率小于 0.1 或大

于 1000。
201 位置编码器与工作范围/旋转轴范围不匹配 是

原因 SSI 位置编码器和旋转轴： 编码器没有完全涵盖旋转轴范围。

线性轴： 位置编码器至少未涵盖操作范围（包括软限位开关）。

凸轮数据错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 7：凸轮数据错误  
只有在系统数据块 (SDB, System Data Block) 中检测到错误时才会触发诊断中断。

下表列出了可能的凸轮数据错误及其各自的原因。

编号 含义 诊断中断

1 硬件中断无效 是

原因 试图为编号大于 7 的凸轮定义过程中断。

2 轨迹编号不正确 是

原因 轨迹编号超出了 0 到 31 这一范围。

3 凸轮起始点不正确 是

原因 凸轮起始点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

旋转轴： 凸轮起始点小于 0 或大于旋转轴的终点。 
4 凸轮结束点不正确 是

原因 凸轮结束点超出运行范围

（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）。

凸轮至少为一个脉冲长。

旋转轴： 凸轮结束点小于 0 或大于旋转轴的终点。 
对于反凸轮，凸轮起始点和凸轮结束点之间没有至少 4 个脉冲。

5 激活时间不正确 是

原因 激活时间小于 0 µs。 大值 (页 696)取决于凸轮数。

凸轮控制
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编号 含义 诊断中断

6 前置时间不正确 1) 是

原因 前置时间小于 0 µs。 大值 (页 697)取决于凸轮数。

50 凸轮组过多 是

原因 想要输入的凸轮记录数量超过了此数量的凸轮所允许的数量。

51 轴处于运行状态 是

原因 想要在凸轮控制器激活时输入凸轮记录。

52 轴未设置参数 是

原因 想要在机器数据尚未激活的情况下输入凸轮数据。

1) 如果在使用绝对编码器 (SSI) 时分配参数“反向”(inverted) 作为计数方向，则也可能产生该错误消息。

报警 (S7-300, S7-400)

错误类别 15： 报警 
下表列出了可能的报警及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

1 启动参数分配 否

原因 模块检测到通过系统数据块进行的参数分配。

2 结束参数分配 否

原因 模块已无错误地处理了系统数据块进行的参数分配。

凸轮控制
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诊断错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 128：诊断错误 
下表列出了可能的诊断错误及其各自的原因、影响和解决方法。

编号 含义 诊断中断

4 缺少外部辅助电压 是

原因 未接通外部 24 V 辅助电压或者电压出现故障，前连接器丢失

影响 请参见“触发诊断中断 (页 710)”：
• 凸轮处理将被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 对于增量编码器，同步会被取消

• FM 452 尚未组态（核对信号 PARA = 0）。

校正 确保 24 V 连接正确（如果 24 V 连接正确时仍出现错误，则表明模块

有故障）

5 无前连接器 是

原因 未插入前连接器

影响 • 无外部 24 V 辅助电压

• 模块未做好运行准备

校正 插入前连接器

51 看门狗过期 是

原因 • FM 452 上出现强大干扰

• FM 452 中出现错误

影响 • 模块复位

• 如果模块复位后未检测到任何模块故障，则模块可以继续运行

• 模块报告对“进入”事件和“离开”事件的监控已过期

校正 • 排除干扰

• 联系相关的销售部门，他们需要了解导致错误的具体原因

• 更换 FM 452
52 内部模块电源故障 是

原因 FM 452 中出现错误

影响 • 模块复位

• 如果模块复位后未检测到任何模块故障，则模块可以继续运行

校正 更换 FM 452

凸轮控制
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编号 含义 诊断中断

70 硬件中断丢失 是

原因 无法报告由 FM 452 检测到的硬件中断事件，因为用户程序/CPU 尚
未处理该事件。

影响 • 凸轮处理将被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 对于增量编码器，同步会被取消

校正 • 将 OB 40 集成到用户程序中

• 检查模块的总线连接

• 禁用硬件中断

• 调整硬件和软件以满足过程要求（例如，更快的 CPU，优化用户

程序）

144 编码器断线 是

原因 • 编码器电缆断开或未插入编码器电缆

• 编码器没有横向信号

• 针脚分配不正确

• 电缆过长

• 编码器信号短路

影响 • 凸轮处理将被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 对于增量编码器，同步会被取消

校正 • 检查编码器电缆

• 遵守编码器规范

• 可通过参数分配对话框暂时隐藏监视，但操作员须承担相应的责

任

• 遵守模块的技术数据
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编号 含义 诊断中断

145 绝对编码器帧错误 是

原因 FM 452 和绝对编码器 (SSI) 之间的帧通信不正确或已经中断：

• 编码器电缆断开或未插入编码器电缆

• 编码器类型不正确

• 编码器设置不正确（可编程编码器）

• 指定的帧长度不正确

• 编码器返回不正确的值（编码器缺陷）

• 测量系统电缆上存在干扰

• 选定的传输速率过高

影响 • 凸轮处理将被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 后一个正确的实际值保持不变，直至下一个正确的 SSI 传送结

束为止

校正 • 检查编码器电缆

• 检查编码器

• 检查编码器和 FM 452 之间的帧通信

146 丢失脉冲，增量编码器 是

原因 • 编码器监视检测到丢失脉冲

• 输入的编码器每转增量数不正确

• 编码器有缺陷： 未返回定义的脉冲数

• 零标记错误或缺少零标记

• 编码器电缆上存在干扰

影响 • 凸轮处理将被禁用

• 轨迹输出被禁用

• 同步被取消

校正 • 输入正确的编码器每转增量数

• 检查编码器及其电缆

• 遵守屏蔽和接地规定

• 可通过参数分配对话框暂时隐藏监视，但操作员须承担相应的责

任
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PID 控制 3
3.1 控制原理

3.1.1 受控系统和执行器

受控系统

通过加热系统控制室温是受控系统的一个简单示例。传感器测量室温并将温度值传送给控制

器。控制器将当前室温与设定值进行比较，并计算加热控制的输出值（调节变量）。

如果 PID 控制器的设置正确，则会尽快达到此设定值，然后使其保持为常数值。输出值更改

后，过程值通常仅随时间延迟而变化。控制器必须针对此响应进行补偿。

执行器

执行器是受控系统元件，受控制器影响。其功能是修改质量和能量流。 
下表概述了执行器的应用。

应用 执行器

液体或气体质量流 阀门、遮板、闸门阀

固体质量流，如大块材料 铰链式挡板、传送带、振动器通道

电流 开关触点、接触器、继电器、可控硅

可变电阻、可调变压器、晶体管

使用工艺功能
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执行器分为以下几种：

• 带有恒定起动信号的比例执行器

这些元件用于设置开启角度、角位置，或与输出值成比例的位置。输出值在控制范围内

会对过程产生模拟量作用。

此组中的执行器包括弹簧支撑的气动驱动器，以及构成位置控制系统的带位置反馈的电

动驱动器。

连续控制器（如 PID_Compact）会生成输出值。

• 带脉冲宽度调制信号的比例执行器

这些执行器用于在采样时间间隔内生成长度与输出值成比例的脉冲输出。执行器（如加

热电阻或制冷装置）在等时模式下接通，持续时间根据输出值的不同而有所不同。

起动信号可呈现单极“打开”或“关闭”状态，或表示双极状态，如“打开/关闭”、“向

前/向后”、“加速/制动”。

输出值由两位控制器（如具有脉宽调制的 PID_Compact）生成。

• 具有积分作用和三位起动信号的执行器

执行器经常由电机操作，操作周期与阻塞元件的执行器进给成比例。包括阀门、遮板和

闸门阀等元件。尽管所有这些执行器的设计有所不同，但它们都受到受控系统输入端的

积分作用的影响。 
步进控制器（如 PID_3Step）会生成输出值。

3.1.2 受控系统

受控系统的属性几乎不受到影响，因为这些属性是由过程和机械的技术要求决定的。 只能

通过为特定受控系统选择合适的控制器类型以及调整控制器以适应受控系统的时间响应，来

实现可接受的控制结果。 因此，要对控制器的比例、积分和微分作用进行组态，很有必要

详细了解受控系统的类型和参数。

受控系统类型 
根据受控系统对输出值阶跃变化的时间响应来对受控系统进行分类。 
受控系统有以下分类：

• 自调节受控系统

– 比例作用受控系统

– PT1 受控系统

– PT2 受控系统

• 非自调节受控系统

• 具有/不具有时间的受控系统
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自调节受控系统

比例作用受控系统

在比例作用受控系统中，过程值几乎会立即随输出值而变化。 过程值与输出值之间的比率

由受控系统的比例 Gain 定义。

示例：

• 管道系统中的闸门阀

• 分压器

• 液压系统中的降压功能

PT1 受控系统

在 PT1 受控系统中，过程值的变化 初与输出值的变化成比例。 过程值的变化率随时间减小，

直至达到 终值，即被延迟。

示例：

• 弹簧减震系统

• RC 元件的充电

• 由蒸汽加热的贮水器。

加热与制冷过程，或充电和放电特性的时间常量通常相同。 时间常量不同时，控制显然会

更加复杂。

PT2 受控系统

在 PT2 受控系统中，过程值不会立即跟随输出值的阶跃变化，即，过程值的增加与正向上升

率成正比，然后随着上升率的下降而逼近设定值。 受控系统通过二阶延迟元件显示比例响

应特性。

示例：

• 压力控制

• 流速控制

• 温度控制

非自调节受控系统

非自调节受控系统具有积分响应。 过程值趋于无限大的值。

示例：

• 流入容器的液体
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具有死时间的受控系统

死时间总是表示在系统输出测量系统输入的变化之前到期的运行时间或传输时间。 
在具有死时间的受控系统中，过程值的变化将发生延迟，延迟时间等于死时间量。

示例：

传送带
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3.1.3 控制部分的特征值

根据阶跃响应确定时间响应

受控系统的时间响应可根据输出值 y 发生阶跃变化之后的过程值 x 的时间特性来确定。大多

数受控系统为自调节受控系统。

时间响应可由使用变量延迟时间 Tu、恢复时间 Tg 和 大值 Xmax 来大致确定。这些变量可通

过 大值的切点和阶跃响应的转折点来确定。在很多情况下，无法记录达到 大值的响应特

性，因为过程值不能超过特定值。在这种情况下，上升率 vmax 用于确定受控系统 (vmax = 
Δx/Δt)。
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受控系统的可控性可根据比率 Tu/Tg 或 Tu × vmax/Xmax  来估算。规则：

过程类型 Tu / Tg 受控系统的适控性

I < 0.1 可以很好地控制

II 0.1 到 0.3 仍可控制

III > 0.3 难以控制

死时间对受控系统可控性的影响

具有死时间和恢复功能的受控系统对输出值跳变的响应如下所述。

Tt 死时间

Tu 延迟时间

Tg 恢复时间

y 输出值

x 过程值

具有死时间的自调节受控系统的可控性由 Tt 与 Tg 的比率确定。Tt 必须小于 Tg。规则： 
Tt/Tg ≤ 1 
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受控系统的响应率

可以根据以下值来判断受控系统：

Tu < 0.5 min、Tg < 5 min = 快速受控系统

Tu > 0.5 min、Tg > 5 min = 慢速受控系统

特定受控系统的参数 

物理量 受控系统 延迟时间 Tu 恢复时间 Tg 上升率 vmax

温度 小型电热炉 0.5 到 1 min 5 到 15 min 一直到 60 K/
min。

大型电热退火炉 1 到 5 min 10 分钟到 20 分
钟

一直到 20 K/
min。

大型燃气加热退火炉 0.2 到 5 min 3 分钟到 60 分钟 1 到 30 K/min
蒸馏塔 1 到 7 min 40 到 60 min 0.1 到 0.5° C/s
高压锅 (2.5 m3) 0.5 分钟到 0.7 分钟 10 分钟到 20 分

钟

未指定

高压锅 12 分钟到 15 分钟 200 分钟到 300 
分钟

未指定

蒸气过热器 30 s 到 2.5 min 1 到 4 min 2°C/s
注塑机 0.5 分钟到 3 分钟 3 分钟到 30 分钟 5 到 20 K/min
挤压机 1 分钟到 6 分钟 5 分钟到 60 分钟  
包装机 0.5 分钟到 4 分钟 3 分钟到 40 分钟 2 到 35 K/min
暖气 1 到 5 min 10 到 60 min 1° C/min

流速 气体管道 0 到 5 s 0.2 到 10 s 不相关

液体管道 无 无

压力 气体管道 无 0.1 s 不相关

用煤气或石油作燃料的汽包锅炉 无 150 s 不相关

采用撞击粉碎机的汽包锅炉 1 到 2 min 2 到 5 min 不相关

容器级别 汽包锅炉 0.6 到 1 min 未指定 0.1 到 0.3 cm/s
速度 小型电动机 无 0.2 到 10 s 不相关

大型电动机 无 5 到 40 s 不相关

蒸汽轮机 无 未指定 50 min–1
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物理量 受控系统 延迟时间 Tu 恢复时间 Tg 上升率 vmax

电压 小型生成器 无 1 到 5 s 不相关

大型生成器 无 5 到 10 s 不相关

3.1.4 脉冲控制器

无反馈两位控制器

两位控制器将状态“ON”和“OFF”作为切换函数。 这与 100% 或 0% 输出相对应。 该特性会使

过程值 x 在设定值 w 周围持续振荡。

振幅和波动持续时间随受控系统的延迟时间 Tu 与恢复时间 Tg 之间的比例而增加。 这些控制

器主要用于简单的温度控制系统（例如直接用电加热的炉子），或用作限值报警设备。

下图显示了两位控制器的特性

① ON
② OFF
Yh 控制范围

w 设定值

下图显示了两位控制器的控制函数
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① 不带控制器时的响应特性 
② 带两位控制器时的响应特性

Tu 延迟时间

Tg 恢复时间

XSd 切换差异

有反馈两位控制器

在受控系统具有较长延迟时间的情况下（例如功能空间与加热空间分离的炉），可通过使用

电力反馈改善两位控制器的特性。

反馈用于增加控制器的开关频率，但这会减小过程值的振幅。 此外，在动态操作中可充分

改进控制作用结果。 切换频率限制由输出级别决定。 在机械起动器（例如继电器和触点）上，

每分钟不得超过 1 到 5 次切换。 如果是下游可控硅或三端双向可控硅控制器的电压和电流

输出，则可选择超过受控系统目前限制频率的高切换频率。
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因为切换脉冲无法再通过受控系统的输出来确定，所以会得到与连续控制器结果类似的结果。

通过对连续控制器的输出值进行脉宽调制来生成输出值。

反馈两位控制器可用于炉子的温度控制，用于塑料、纺织品、纸张、橡胶和食品中使用的加

工机，以及用于加热和冷却设备。

三位控制器

三位控制器用于加热/冷却。 这些控制器使用两个切换点作为输出。 控制作用结果可通过电

子反馈结构进行优化。 此类控制器的应用领域包括供暖、低温试验箱、气候试验箱和塑料

加工机的工具加热设备。

下图显示了三位控制器的特性

y 输出值，例如 
y11 = 100% 加热

y12 = 0% 加热

y21 = 0% 制冷

y22 = 100% 制冷 
x 过程值的物理量，例如，以 ° C 为单位的温度 
w 设定值

xSh 切换点 1 与切换点 2 之间的距离
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3.1.5 对设定值变化和干扰的响应

对设定值变化的响应

过程值应尽快随设定值而变化。可通过 大限度地减小过程值的波动以及达到新设定值所需

的时间来改进对设定值变化的响应。

x 过程值

w 设定值

对干扰的响应

设定值受干扰变量影响。控制器必须在尽可能 短的时间内消除所生成的控制偏差。可通过

大限度地减小过程值的波动以及达到新设定值所需的时间来改进对干扰的响应。 

x 过程值

w 设定值

① 影响干扰变量
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干扰变量由具有积分作用的控制器进行校正。持久不变的干扰变量不会降低控制质量，因为

控制偏差相对较稳定。由于控制偏差波动，动态干扰变量会对控制质量产生较显著的影响。

只能通过缓动的积分作用来再次消除控制偏差。

可将可测量的干扰变量包含在受控系统中。这样会显著提高控制器的响应速度。

3.1.6 不同反馈结构中的控制响应

控制器的控制特性

控制器能否准确适应受控系统的时间相应，对于控制器准确稳定在设定值以及对干扰量做出

佳响应起着决定性的作用。

反馈电路可具有比例作用 (P)、比例微分作用 (PD)、比例积分作用 (PI) 或比例积分微分作用 
(PID)。
如果阶跃函数由控制偏差触发，则控制器的阶跃响应会因控制器类型而异。
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比例作用控制器的阶跃响应

① 控制偏差

② 连续控制器的输出值

③ 脉冲控制器的输出值

比例作用控制器的等式

输出值和控制偏差成正比，即：

输出值 = 比例增益 × 控制偏差

y = GAIN × x
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PD 作用控制器的阶跃响应

① 控制偏差

② 连续控制器的输出值

③ 脉冲控制器的输出值

TM_LAG 微分作用的延迟

PD 作用控制器的等式

以下等式适用于在一定时间范围内 PD 作用控制器的阶跃响应：
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t = 自控制偏差阶跃后的时间间隔

微分作用根据过程值的变化率生成输出值。 微分作用本身不适合进行控制，因为输出值仅

随过程值的阶跃而发生变化。 只要过程值保持恒定，输出值就不会再发生变化。

通过与比例作用相结合，可以改进对微分作用干扰的响应。 但无法完全校正干扰。 好的动

态响应是有好处的。 在逼近和设定值改变期间可实现获得有效衰减的非波动响应。 
如果受控系统具有脉冲测量的量（例如，在压力或流量控制系统中），则具有微分作用的控

制器不适用。
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PI 作用控制器的阶跃响应

① 控制偏差

② 连续控制器的输出值

③ 脉冲控制器的输出值

控制器中的积分作用会随时间而使控制偏差增大。 这意味着控制器会一直对系统进行校正，

直到控制偏差消除为止。 持续控制偏差只会在具有比例作用的控制器中生成。 这种影响可

通过控制器中的积分作用来消除。 
根据对控制响应的要求，在实际操作中 好将比例、积分和微分作用结合使用。 各个分量

的时间响应可通过控制器参数比例增益 GAIN、积分作用时间 TI （积分作用）和微分作用时

间 TD（微分作用）来描述。
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PI 作用控制器的等式

以下等式适用于在一定时间范围内 PI 作用控制器的阶跃响应：

t = 自控制偏差阶跃后的时间间隔
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PID 控制器的阶跃响应

① 控制偏差

② 连续控制器的输出值

③ 脉冲控制器的输出值

TM_LAG 微分作用的延迟

Ti 积分作用时间

PID 控制器的等式
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以下等式适用于在一定时间范围内 PID 控制器的阶跃响应：

t = 自控制偏差阶跃后的时间间隔

具有不同控制器结构的受控系统的响应

过程工程中的大多数控制器系统都可以通过具有 PI 作用响应的控制器进行控制。 在具有较

长空载时间的慢速控制系统情况中（例如，温度控制系统），可通过具有 PID 作用的控制器

提高控制结果。

① 无控制器

② PID 控制器

③ PD 作用控制器

w 设定值

x 过程值

具有 PI 和 PID 作用的控制器的优势在于，过程值在稳定后不会与设定值之间存在任何偏差。 
过程值在逼近过程中会在设定值周围振荡。
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3.1.7 为指定受控系统选择控制器结构

对适用的控制器结构的选择 
为实现 佳控制结果，应选择适合于受控系统且可在特定限值范围内适应受控系统的控制器

结构。

下表概述了控制器结构与受控系统的适当组合。 

受控系统 控制器结构

P PD PI PID
仅具有死时间 不适用 不适用 适用 不适用

具有死时间的 PT1 不适用 不适用 非常适用 非常适用

具有死时间的 PT2 不适用 有条件适用 非常适用 非常适用

高阶 不适用 不适用 有条件适用 非常适用

非自调节 非常适用 非常适用 非常适用 非常适用

下表概述了控制器结构与物理量的各种组合的适宜性。

物理量 控制器结构

P PD PI PID
持续控制偏差 无持续控制偏差

温度 适用于对性能要

求较低的系统以

及 Tu/Tg < 0,1 的
比例作用受控系

统

非常适用 适用于高性能要求的控制器结构

（除了经过特殊调整的特殊控制器）

压力 适用，如果不考

虑延迟时间

不适用 适用于高性能要求的控制器结构

（除了经过特殊调整的特殊控制器）

流速 不适用，因为所

需的 GAIN 范围

通常过大

不适用 适合，但是单独

使用积分作用控

制器通常会更好

几乎不需要 
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3.1.8 PID 参数设置

参数设置的经验

控制器结构 设置

P GAIN ≈ vmax × Tu [ °C ]
PI GAIN ≈ 1.2 × vmax × Tu [ °C ]

TI ≈ 4 × Tu [ min ]
PD GAIN ≈ 0.83 × vmax × Tu [ °C ]

TD ≈ 0.25 × vmax × Tu [ min ]
TM_LAG ≈ 0.5 × TD[ min ]

PID GAIN ≈ 0.83 × vmax × Tu [ °C ]
TI ≈ 2 × Tu [ min ]
TD ≈ 0.4 × Tu [ min ]
TM_LAG ≈ 0.5 × TD[ min ]

PD/PID GAIN ≈ 0.4 × vmax × Tu [ °C ]
TI ≈ 2 × Tu [ min ]
TD ≈ 0.4 × Tu [ min ]
TM_LAG ≈ 0.5 × TD[ min ]

除了 vmax = ∆x / ∆t ，还可以使用 Xmax / Tg。

如果控制器具有 PID 结构，则积分作用时间的设置和微分作用时间的设置通常会相互结合。

比率 TI/TD 介于 4 和 5 之间，这对于大多数受控系统都是 优的。

在 PD 控制器中，不遵守微分作用时间 TD 并不重要。 
对于 PI 和 PID 控制器，如果大部分情况下选择的积分作用时间 TI 过短，则会发生控制振荡。

如果积分作用时间过长，则会降低干扰的稳定速度。 不要希望进行第一次参数设置后，控

制回路工作状态就能达到“ 优”状态。 经验表明，当系统处于 Tu / Tg > 0.3 “难以控制”状

态时，进行调整是很必要的。
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3.2 组态软件控制器

3.2.1 软件控制器概述

要组态软件控制器，需要使用包含控制算法的指令和工艺对象。软件控制器的工艺对象相当

于指令的背景 DB。控制器的组态数据保存在工艺对象中。与其它指令的背景数据块不同，工

艺对象并非存储在程序资源中，而是存储在 CPU > 工艺对象下。

工艺对象和指令 

CPU 库 指令 工艺对象 说明

S7-1200 Compact PID PID_Compact 
V1.x 

PID_Compact 
V1.x

具有集成调节功能的通用 PID 控制器

S7-1200 PID_3Step V1.x PID_3Step V1.x 对阀门进行集成调节的 PID 控制器

S7-1500
S7-1200 V4.x

PID_Compact 
V2.x

PID_Compact 
V2.x

具有集成调节功能的通用 PID 控制器

S7-1500
S7-1200 V4.x

PID_3Step V2.x PID_3Step V2.x 对阀门进行集成调节的 PID 控制器

S7-1500 ≥ 
V1.7
S7-1200 ≥ 
V4.1

PID_Temp V1.x PID_Temp V1.x 具有集成调节功能的通用 PID 温度控制器

S7-1500/300/
400

PID 基本功能 CONT_C CONT_C 连续控制器

S7-1500/300/
400

CONT_S CONT_S 适合具有积分行为的执行器的步进控制

器

S7-1500/300/
400

PULSEGEN - 适合具有比例行为的执行器的脉冲发生

器

S7-1500/300/
400

TCONT_CP TCONT_CP 具有脉冲发生器的连续温度控制器

S7-1500/300/
400

TCONT_S TCONT_S 适合具有积分行为的执行器的温度控制

器

S7-300/400 PID Self Tuner TUN_EC TUN_EC 连续控制器的优化

S7-300/400 TUN_ES TUN_ES 步进控制器的优化
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CPU 库 指令 工艺对象 说明

S7-300/400 Standard PID 
Control（PID 
Professional 可
选包）

PID_CP PID_CP 具有脉冲发生器的连续控制器

S7-300/400 PID_ES PID_ES 适合具有积分行为的执行器的步进控制

器

S7-300/400 LP_SCHED - 分配控制器调用 
S7-300/400 Modular PID 

Control（PID 
Professional 可
选包）

A_DEAD_B - 过滤控制偏差中的干扰信号 
S7-300/400 CRP_IN - 标定模拟量输入信号 
S7-300/400 CRP_OUT - 标定模拟量输出信号 
S7-300/400 DEAD_T - 延时输出输入信号 
S7-300/400 DEADBAND - 抑制过程值的微小波动 
S7-300/400 DIF - 将输入信号对时间差分 
S7-300/400 ERR_MON   监视控制偏差 
S7-300/400 INTEG - 将输入信号对时间积分 
S7-300/400 LAG1ST - 一阶延迟元件 
S7-300/400 LAG2ND - 二阶延迟元件 
S7-300/400 LIMALARM - 报告限值 
S7-300/400 LIMITER - 限制调节变量 
S7-300/400 LMNGEN_C - 确定连续控制器的调节变量 
S7-300/400 LMNGEN_S - 确定步进控制器的调节变量

S7-300/400 NONLIN - 线性化编码器信号

S7-300/400 NORM - 物理标定过程值 
S7-300/400 OVERRIDE - 将调节变量从 2 个 PID 控制器切换至 1 个

执行器 
S7-300/400 PARA_CTL - 切换参数集 
S7-300/400 PID - PID 算法 
S7-300/400 PUSLEGEN_M - 为比例执行器生成脉冲 
S7-300/400 RMP_SOAK - 根据斜坡/保持函数指定设定值 
S7-300/400 ROC_LIM - 限制变化率 
S7-300/400 SCALE_M - 标定过程值 
S7-300/400 SP_GEN - 手动指定设定值 
S7-300/400 SPLT_RAN - 拆分调节变量范围

S7-300/400 SWITCH - 切换模拟值 
S7-300/400 LP_SCHED_M - 分配控制器调用
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3.2.2 组态软件控制器的步骤

所有软件控制器都按照相同的方案进行组态：

步骤 说明

1 添加工艺对象 (页 750) 
2 组态工艺对象  (页 751)
3 在用户程序中调用指令 (页 752) 
4 将工艺对象下载到设备 (页 753)
5 调试软件控制器 (页 754) 
6 将优化的 PID 参数保存到项目中 (页 754) 
7 比较值 (页 759)
8 显示工艺对象的背景  (页 780)

3.2.3 添加工艺对象

在项目浏览器中添加工艺对象

添加工艺对象时，会为该工艺对象的指令创建一个背景 DB。 工艺对象的组态存储在该背景

数据块中。 

要求

已创建具有 CPU 的项目。

步骤

要添加工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

3. 双击“添加新对象”(Add new object)。
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

4. 单击“PID”按钮。
将显示所有可用于该 CPU 的 PID 控制器。

5. 选择该工艺对象的指令，例如，PID_Compact。
6. 在“名称”(Name) 输入域中输入该工艺对象的专用名称。

7. 如果要更改背景数据块的推荐数据块编号，请选择“手动”(Manual) 选项。
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8. 如果想要为该工艺对象添加用户信息，请单击“更多信息”(Further information)。
9. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

新工艺对象已创建，并存储在项目树的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中。 如果在

循环中断 OB 中调用该工艺对象的指令，则将使用该对象。

说明

可以选中该对话框底部的“添加并打开新对象”(Add new and open) 复选框。 这将在添加操

作完成后打开工艺对象的组态。

3.2.4 组态工艺对象

S7-1200 CPU 中的工艺对象的属性可以两种方式组态。

• 在程序编辑器的巡视窗口中

• 在组态窗口中

S7-300/400 CPU 中的工艺对象的属性只能在组态编辑器中组态。

程序编辑器的巡视窗口

在程序编辑器的巡视窗口中，只能组态所需的运行参数。 
在线模式下还显示参数的离线值。只能在调试窗口中更改在线值。 
要打开工艺对象的巡视窗口，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 双击要打开软件控制器的指令的块（循环中断 OB）。
该块将在工作区中打开。

3. 单击软件控制器的指令。

4. 在巡视窗口中，依次选择“属性”(Properties) 和“组态”(Configuration) 选项卡。

组态窗口

对于各工艺对象，有特定的组态窗口用于组态所有属性。 
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要打开工艺对象的组态窗口，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开该工艺对象。

3. 双击“组态”(Configuration) 对象。

符号

组态的区域导航以及巡视窗口中的图标显示有关组态完成情况的详细信息：

组态包含默认值且已完成。

组态仅包含默认值。通过这些默认值即可使用工艺对象，而无需进一步更改。

组态包含用户定义或自动调整的值且已完成。

组态的所有输入字段中均包含有效值，而且至少更改了一个默认设置。

组态不完整或有缺陷。

至少一个输入字段或可折叠列表不包含任何值或者包含一个无效值。相应域或下拉列表

框的背景为红色。单击时，弹出的错误消息会指示错误原因。

工艺对象部分中详细介绍了工艺对象的属性。

3.2.5 在用户程序中调用指令

必须在循环中断 OB 中调用软件控制器的指令。软件控制器的采样时间由循环中断 OB 中两

次调用的时间间隔决定。

要求

已创建循环中断 OB 并且循环中断 OB 的循环时间组态正确。

步骤

要在用户程序中调用指令，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

3. 双击循环中断 OB。
该块将在工作区中打开。

4. 在“指令”(Instructions) 窗口和“PID 控制”(PID Control) 文件夹中打开“工艺”(Technology) 组。
该文件夹包含可在 CPU 中组态的软件控制器的所有指令。
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5. 选择指令，并将其拖动到循环中断 OB 中。
“调用选项”(Call options) 对话框随之打开。

6. 从“名称”(Name) 列表中选择一个工艺对象或为新工艺对象输入名称。 

结果

如果工艺对象尚不存在，则会添加工艺对象。 该指令添加到循环中断 OB。该工艺对象分配

给该指令的此调用。

3.2.6 将工艺对象下载到设备

必须将新的或修改的工艺对象组态下载到在线模式的 CPU。 下载保持性数据时下列特性适

用：

• 软件（仅限更改）

– S7-1200、S7-1500： 
保留保持性数据。

– S7-300/400： 
立即更新保持性数据。 CPU 不更改为 Stop 模式。

• 将 PLC 程序下载到设备并复位

– S7-1200、S7-1500： 
下次从 Stop 更改为 RUN 时更新保持性数据。 PLC 程序只能完全下载。

– S7-300/400： 
下次从 Stop 更改为 RUN 时更新保持性数据。

将保持性数据下载到 S7-1200 或 S7-1500 CPU

说明

如果在执行系统操作期间下载和复位 PLC 程序时出现误操作或程序错误，则会造成严重的人

员伤害或设备损坏。

在下载和复位 PLC 程序前，确保不会出现危险情况。
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请按如下步骤下载保持性数据：

1. 在项目树中选择 CPU 条目。

2. 从“在线”(Online) 菜单中选择“下载和复位 PLC 程序”(Download and reset PLC program) 命
令。

– 如果尚未建立在线连接，则会打开“扩展的下载”(Extended download) 对话框。 这种

情况下，设置连接所需的所有参数，然后单击“下载”(Download)。
– 如果已定义在线连接，则可根据需要编译项目数据并打开“装载预览”(Load preview) 

对话框。 此对话框会显示消息并建议下载必需的操作。

3. 检查这些消息。
只要可进行下载，“下载”(Download) 按钮就会变为激活状态。

4. 单击“下载”(Download)。
将下载完整的 PLC 程序并打开“装载结果”(Load results) 对话框。 此对话框会显示下载后的
状态和操作。

5. 要在下载完成后立即重启模块，请选中“全部启动”(Start all) 复选框。

6. 单击“完成”(Finish) 关闭“下载结果”(Download results) 对话框。

结果

将完整的 PLC 程序下载到设备。 仅会删除设备中在线存在的块。 通过下载所有受影响的块

并删除设备中不需要的所有块，可避免用户程序中的两个块之间出现不一致。

巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 下的消息将指示下载是否成功。 

3.2.7 调试软件控制器

步骤

要打开工艺对象的“调试”(Commissioning) 工作区，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开该工艺对象。

3. 双击“调试”(Commissioning) 对象。

每个控制器都有特定的调试功能并对其进行了描述。

3.2.8 保存项目中优化的 PID 参数

软件控制器在 CPU 中进行优化。 这样，CPU 中的背景 DB 中的值与项目中对应的值不再一

致。 
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要使用优化的 PID 参数更新项目中的 PID 参数，请按以下步骤操作：

要求

• 与 CPU 建立了在线连接，并且 CPU 处于“RUN”模式。

• 已通过“启动”(Start) 按钮启用了调试窗口的功能。

步骤

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

3. 打开工艺对象。

4. 双击“调试”(Commissioning)。
5. 单击  图标“上传 PID 参数”(Upload PID parameters)。
6. 保存项目。

结果

当前激活的 PID 参数存储在项目数据中。 重新在 CPU 中加载项目数据时，将使用优化的参数。

3.2.9 使用多重背景对象

如果函数块 (FB) 调用另一 FB，那么其背景数据也可以保存在调用 FB 的背景数据块中。这

种类型的块调用称为多重背景。PID 软件控制器支持这种类型的调用，并可用作多重背景。

优势

使用多重背景的优点如下：

• 能够更好地安排结构

• 背景数据块的数量较少

• 可将单独组态的 FB 作为软件控制器的模板，从而可随意进行实例化
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限制条件

与使用单背景相比，为 PID 软件控制器使用多重背景时，存在以下限制：

• 不支持为 PID 多重背景对象使用 Openness
• 无法在比较编辑器中对 PID 多重背景对象进行比较。只能通过包含多重背景对象的块进

行比较。

• 编程编辑器没有工艺对象特定的巡视窗口可用于调用 PID_Compact、PID_3Step 和 
PID_Temp 指令

多重背景对象组态

PID 多重背景对象的组态和调试不是通过项目树中的“工艺对象”(Technology objects) 文件

夹打开的，因为此方法适用于单背景对象。对于多重背景对象，可以在详细视图的“工艺对

象”(Technology objects) 选项卡中找到组态和调试。

要打开多重背景对象的组态，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择包含多重背景对象的 FB 或背景数据块。

2. 在详细视图中单击“工艺模块”(Technology objects)。
3. 导航到所需多重背景对象。

4. 打开多重背景对象的组态。 

说明

组态编辑器不会为 FB 中的多重背景对象提供在线功能。背景数据块没有这一限制。

多重背景对象调试

要打开多重背景对象的调试，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择包含多重背景对象的背景数据块。

2. 在详细视图中单击“工艺模块”(Technology objects)。
3. 导航到所需多重背景对象。

4. 打开多重背景对象的调试。

PID 控制

3.2 组态软件控制器

使用工艺功能

756 编程和操作手册, 11/2022



此功能不适用于 FB 中的 PID 多重背景对象。

说明

如果 PID 多重背景对象位于数组中，则只有在数组元素的数量不超过 100 时，才能在详细

视图中导航到这些多重背景对象。对于超过 100 个元素的数组，不会显示单个 PID 多重背

景对象，并且用于组态和调试的编辑器不可用。

PID 多重背景对象的使用示例

要为应用程序使用 PID 多重背景对象，可以执行以下操作：

1. 将函数块添加到程序中。

2. 使用此 FB 中的“多重背景”(Multi-instance) 调用选项调用一个或多个合适的 PID 控制器。

3. 在同一个 FB 中添加自己的应用程序相关功能，例如，设定值的预处理。

4. 在项目树中选择 FB，然后通过详细视图的“工艺对象”(Technology objects) 选项卡打开 PID 多
重背景对象的组态编辑器。

5. 在组态编辑器中执行组态，该组态对于 FB 的所有实例都应相同。

6. 关闭组态编辑器。

7. 根据用户程序的需要对 FB 进行实例化，以便创建背景 DB。
8. 在项目树中选择这些背景 FB 之一，然后通过详细视图的“工艺对象”(Technology objects) 选

项卡打开 PID 多重背景对象的组态编辑器。

9. 在组态编辑器中执行此背景 DB 的单独组态。

10.关闭组态编辑器。

11.对具有 PID 多重背景对象的其它背景 DB 重复步骤 8 到 10。
12.编译程序，将其加载到设备中并建立在线连接。

13.在项目树中选择一个包含 PID 多重背景对象的背景 DB，然后通过详细视图的“工艺对
象”(Technology objects) 选项卡打开 PID 多重背景对象的调试编辑器。

14.调试 PID 多重背景对象。

15.关闭调试编辑器。

16.对具有 PID 多重背景对象的其它背景 DB 重复步骤 13 到 15。
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3.2.10 比较值

3.2.10.1 比较显示和约束条件

“比较值”功能提供了以下选项： 
• 将项目中组态的起始值与 CPU 中的起始值和实际值进行比较

• 直接编辑实际值和项目的起始值

• 立即检测并显示输入错误和建议的更正措施

• 备份项目中的实际值

• 将项目的起始值作为实际值传送至 CPU

图标和操作员控件

提供以下图标和操作员控件：

图标 功能

PLC 起始值与组态的项目中的起始值相匹配

PLC 起始值与组态的项目起始值不匹配

无法将 PLC 起始值与组态的项目起始值进行比较

两个比较值中至少有一个具有过程相关错误或语法错误。

创建监视值的快照并将该快照的设定值接受为起始值

加载设定值的起始值作为实际值（初始化设定值）

打开“比较值”(Compare values) 对话框

约束条件

“比较值”功能适用于 S7-1200 和 S7-1500，不受限制。

以下限制适用于 S7-300 和 S7-400：
在监视模式下，S7-300/S7-400 无法向 CPU 传送起始值。这些值无法通过“比较

值”(Compare values) 在线显示。

可显示工艺对象的实际值并可直接对其进行修改。
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3.2.10.2 比较值

下面以“PID 参数”为例说明具体步骤。

要求 
• 组态具有软件控制器的项目。

• 将项目下载到 CPU 中。

• 在项目浏览器中打开组态对话框。

步骤 
1. 在项目导航中打开所需软件控制器。

2. 双击“组态”(Configuration) 对象。

3. 在组态窗口中导航至“PID 参数”(PID Parameters) 对话框。

4. 单击  图标，激活监视模式。
“比较值”功能的图标和操作员控件 (页 758)将在参数后显示。

5. 在输入框中单击所需参数并通过直接输入的方式手动更改参数值。

– 如果输入框的背景为灰色，则表示该值为只读值，无法修改。 
– 要在“PID 参数”(PID Parameters) 对话框中更改值，需事先选中“启用手动输入”(Enable 

manual entry) 复选框来启用手动输入。

6. 单击  图标，打开起始值对话框。
该对话框指示两个参数值：

– CPU 中的起始值： CPU 中的起始值显示在顶部。

– 项目中的起始值： 项目中组态的起始值显示在底部。

7. 在项目的输入框中输入所需值。

错误检测 
检测到输入的值不正确。 这种情况下会提供建议的更正措施。

如果输入的值含有错误的语法，则参数下将打开包含相应错误消息的弹出窗口。 不会应用

该错误值。

如果输入的值不适合过程，则会打开一个对话框，其中包含错误消息和建议的更正措施：

• 单击“否”(No) 接受建议的更正措施并修改输入。 
• 单击“确定”(OK) 应用错误值。
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注意

控制器故障

不适合过程的值会导致控制器发生故障。

备份实际值 
单击  图标，将控制器的实际值传送到所组态项目的起始值。

将项目值传送到 CPU 
单击  图标，将项目中组态的值传送到 CPU。

小心

防止人身伤害和财产损失！

在设备运行时下载和复位用户程序，可能会在发生故障或程序错误的情况下导致重大财产

损失和严重人身伤害。

在下载和复位用户程序前，确保不会出现危险情况。
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3.2.11 参数视图

3.2.11.1 参数视图简介

参数视图提供了工艺对象中所有相关参数的一般概述。可获得参数设置的概述，并可在离线

和在线模式下轻松地对其进行更改。

①     “参数视图”(Parameter view) 选项卡

②      工具栏 (页 763)
③      导航 (页 764)
④      参数表 (页 764)

功能范围

提供以下可用于分析工艺对象参数和启用目标性监视与修改的功能。

显示功能：

• 在离线和在线模式下显示参数值

• 显示参数的状态信息

• 显示值偏差和直接连接选项
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• 显示组态错误

• 显示由参数引起的值更改

• 显示某参数所有的存储值：PLC 起始值、项目起始值、监视值

• 显示参数存储值的参数比较

操作员控制功能：

• 为在参数之间和参数结构之间进行快速更改而导航。

• 用于更快搜索具体参数的文本过滤器。 
• 用于按需自定义参数和参数组顺序的排序功能。

• 用于备份参数视图的结构设置的存储功能。

• 在线监视和修改参数值。

• 更改值的显示格式。

• 为捕获并响应瞬时情况而保存 CPU 参数值快照的功能。

• 用于将参数值快照应用为起始值的功能。

• 将已修改的起始值下载至 CPU。
• 用于比较两个参数值的比较功能。

有效性

此处所述的“参数视图”(Parameter view) 适用于以下工艺对象：

• PID_Compact
• PID_3Step
• PID_Temp
• CONT_C（仅适用于 S7-1500）
• CONT_S（仅适用于 S7-1500）
• TCONT_CP（仅适用于 S7-1500）
• TCONT_S（仅适用于 S7-1500）
• TO_Axis_PTO（S7-1200 运动控制）

• TO_Positioning_Axis（S7-1200 运动控制）

• TO_CommandTable_PTO（S7-1200 运动控制）

• TO_CommandTable（S7-1200 运动控制）
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3.2.11.2 参数视图结构

工具栏

可在参数视图的工具栏中选择以下功能。

图标 功能 说明

监视全部 在活动的参数视图中启动可见参数监视（在线模式）。

创建监视值的快照并

将该快照的设定值接

受为起始值

将当前的监视值应用到“快照”(Snapshot) 列，并更新项目中

的起始值。

仅可在 PID_Compact、PID_3Step 和 PID_Temp 的在线模式下

执行。

加载设定值的起始值

作为实际值（初始化

设定值）

把在项目中更新过的起始值传送至 CPU。 
仅可在 PID_Compact、PID_3Step 和 PID_Temp 的在线模式下

执行。

创建监视值的快照 将当前的监视值应用到“快照”(Snapshot) 列。

仅可在在线模式下执行。

请立即一次性修改全

部选定参数

该命令尽快执行一次，而不参考用户程序中的任何特定点。

仅可在在线模式下执行。

选择导航结构 在功能导航和数据导航之间进行切换。

文本过滤器... 在输入字符串之后：显示某一当前可见列中所有包括指定字符

串在内的参数。

选择比较值 在在线模式下，选择要与另一个参数值进行比较的参数值（项

目起始值、PLC 起始值、快照）。

仅可在在线模式下执行。

保存窗口设置 为参数视图保存显示设置（例如选择的导航结构和激活的表中

的列等）
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导航

在“参数视图”(Parameter view) 选项卡中，有以下替代导航结构可供选择。

导航 说明

功能导航 在功能导航中，参数结构以组态对话框（“功能视

图”(Functional view) 选项卡）、调试对话框和诊断对话框

中的结构为基础。

后一个组“其它参数”(Other parameters) 包括工艺对象的

所有其它参数。

数据导航 在数据导航中，参数结构以背景数据块/工艺数据块中的结

构为基础。

后一个组“其它参数”(Other parameters) 包括背景数据

块/工艺数据库中不包括的参数。

可以使用“选择导航结构”(Select navigation structure) 下拉列表来切换导航结构。 

参数表

下表给出了参数表各列的含义。 可以根据需要显示或隐藏列。

• “离线”列 = X： 该列在离线模式下可见。

• “在线”列 = X： 该列在在线模式下可见（在线连接到 CPU）。

列 说明 离线 在线

功能视图中的名称 功能视图中的参数名称。

如果参数未通过工艺对象组态，该显示字段留空。

X X

DB 中的全称 背景数据块/工艺数据块中参数的完整路径。

如果参数未包含在背景数据块/工艺数据块中，该显示字段留空。

X X

在 DB 中的名称 背景数据块/工艺数据块中的参数名称。

如果参数是某结构或 UDT 的一部分，则应添加前 “. ./”。 
如果参数未包含在背景数据块/工艺数据块中，该显示字段留空。

X X

组态的状态 使用状态符号显示组态完整性。

请参见组态的状态（离线） (页 773)
X  
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列 说明 离线 在线

比较结果 “比较值”功能的结果。

如果已在线连接并选择了“监视所有”(Monitor all) 按钮 ，则会显示

该列。

 

  X

项目起始值 在项目中组态起始值。

如果输入的值具有语法错误或过程相关错误，则会出现错误指示。

X X

默认值 为该参数预分配的值。

如果参数未包含在背景数据块/工艺数据块中，该显示字段留空。

X X

快照 CPU 中当前值的快照（监视值）。

如果值具有过程相关错误，则会出现错误指示。

X X

PLC 起始值 CPU 中的起始值。

如果已在线连接并选择了“监视所有”(Monitor all) 按钮 ，则会显示

该列。

如果值具有过程相关错误，则会出现错误指示。

  X

监视值 CPU 中的当前值。

如果已在线连接并选择了“监视所有”(Monitor all) 按钮 ，则会显示

该列。

如果值具有过程相关错误，则会出现错误指示。

  X

修改值 用于更改监视值的值。

如果已在线连接并选择了“监视所有”(Monitor all) 按钮 ，则会显示

该列。

如果输入的值具有语法错误或过程相关错误，则会出现错误指示。

  X

选择用于传输

 
使用“请立即一次性修改全部选定参数”(Modify all selected 
parameters immediately and once) 按钮选择要传输的修改值。 
该列与“修改值”(Modify value) 列一起显示。

  X

小值 参数的 小过程相关值。 
如果 小值取决于其它参数，则将其定义为：

• 离线： 由项目起始值决定。

• 在线： 由监视值决定。

X X

大值 参数的 大过程相关值。 
如果 大值取决于其它参数，则将其定义为：

• 离线： 由项目起始值决定。

• 在线： 由监视值决定。

X X
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列 说明 离线 在线

设定值 将参数指定为设定值。 可在线初始化这些参数。 X X
数据类型 变量的数据类型。

如果参数未包含在背景数据块/工艺数据块中，该显示字段留空。

X X

保持性 将值指定为保持值。 
保持性参数的值将保留，即使在电源关闭后也是如此。 

X X

可从 HMI 访问 指示运行期间 HMI 是否可以访问此参数。 X X
HMI 中可见 指示 HMI 选择列表中的参数是否默认可见。 X X
注释 参数的简要描述。 X X

参见

比较值 (页 758)

3.2.11.3 打开参数视图

要求

工艺对象已添加到项目树中，即已创建指令的相关背景数据块/工艺数据块。

步骤

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开该工艺对象。

3. 双击“组态”(Configuration) 对象。

4. 选择右上角的“参数视图”(Parameter view) 选项卡。

结果

参数视图将打开。 所显示的每个参数都会以参数表中的一行表示。

可显示的参数属性（表的列）根据所使用的参数视图模式（离线或在线）而有所不同。

此外，可以有选择地显示和隐藏表的各个列。 

参见

参数视图默认设置 (页 767)
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3.2.11.4 参数视图默认设置

默认设置

为了让您高效使用参数视图，可以自定义参数显示并保存设置。 
可以执行并保存下列自定义项：

• 显示和隐藏列

• 改变列宽

• 改变列的顺序

• 切换导航

• 在导航中选择参数组

• 选择比较值

显示和隐藏列

要显示或隐藏参数表中的列，请按以下步骤操作：

1. 将光标放在参数表的标题上。

2. 在快捷菜单中选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令。
将显示可选的列。

3. 要显示列，请选中该列的复选框。

4. 要隐藏列，请清除该列的复选框。

或

1. 将光标放在参数表的标题上。

2. 如果要显示所有离线或在线模式的列，请在快捷菜单中选择“显示所有列”(Show all columns) 
命令。

一些列只能在在线模式下显示： 请参见参数表 (页 764)。

改变列宽

要自定义列宽以便阅读所有行中的文本，请按以下步骤操作：

1. 将光标放在参数表标题中要进行自定义的列的右侧，直到光标的形状变为十字。

2. 然后双击此位置。
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或

1. 打开参数表标题上的快捷菜单。

2. 点击 
– "“优化列宽”(Optimize column width) 或
– "“优化所有列的宽度”(Optimize width of all columns)。

如果列宽设置得过窄，可将光标短暂悬停在相关字段上，即可出现各个字段的完整内容。

改变列的顺序

参数表的列可按照任意方式排列。 
要更改列的顺序，请按以下步骤操作：

1. 单击列标题并使用拖放操作将其移动至所需位置。
当松开鼠标时，对象会锚定在新位置上。

切换导航

要切换参数的显示格式，请执行以下步骤：

1. 在“选择导航结构”(Select navigation structure) 下拉列表中选择所需的导航。

– 数据导航

– 功能导航

另请参见导航 (页 764)。

在导航中选择参数组

在所选导航内，可在显示“所有参数”(All parameters) 或显示所选的下级参数组二者中选择

其一。

1. 在导航中单击所需的参数组。
参数表仅显示该参数组的参数。

选择比较值（在线）

要为“比较值”(Compare values) 功能设置比较值，请按下列步骤操作：

1. 在“选择比较值”(Selection of compare values) 下拉列表中选择所需的比较值。

– 项目起始值/PLC 起始值

– 项目起始值/快照

– PLC 起始值/快照

默认情况下，会设置“项目起始值/PLC 起始值”(Start value project / Start value PLC) 选项。
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保存“参数视图”(Parameter view) 的默认设置

要保存参数视图的以上自定义项，请按下列步骤操作：

1. 根据需要自定义参数视图。

2. 单击参数视图右上角的“保存窗口设置”(Save window settings) 按钮 。

3.2.11.5 使用参数视图

概述

如下文所述，下表提供了在线和离线状态下的参数视图功能总览。

• “离线”列 = X： 只能在离线模式下使用本功能。

• “在线”列 = X： 只能在在线模式下使用本功能。

功能/操作 离线 在线

过滤参数表 (页 769) X X
将参数表排序 (页 770) X X
将参数数据传送给其它编辑器 (页 771) X X
指示错误 (页 771) X X
在项目中编辑起始值 (页 772) X X
组态的状态（离线） (页 773) X  
参数视图中的在线监视值 (页 773)   X
创建监视值的快照 (页 775)   X
修改值 (页 776)   X
比较值 (页 777)   X
将来自在线程序的值应用为起始值 (页 779)   X
初始化在线程序中的设定值 (页 779)   X

过滤参数表

可通过下列方式过滤参数表中的参数：

• 使用文本过滤器

• 使用导航子组

两种过滤方法可同时使用。

PID 控制

3.2 组态软件控制器

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 769



使用文本过滤器

可过滤参数表中可见的文本。 这表示只可以过滤显示的参数行和参数列中的文本。

1. 在“文本过滤器...”(Text filter...) 输入框中输入所需字符串以进行过滤。
参数表仅显示包含该字符串的参数。

文本过滤器会在下列情况下复位。

• 当选择了导航中的另一个参数组时。

• 当导航从数据导航更改为功能导航，或从功能导航更改为数据导航时。

使用导航子组

1. 在导航中单击所需的参数组，例如“静态”(Static)。
参数表仅会显示静态参数。 可以为导航的一些组选择其它子组。

2. 如果要再次显示所有参数，请在导航中单击“所有参数”(All parameters)。

将参数表排序

参数值按行排列。 参数表可以按照任意显示的列进行排序。

• 包含数字值的列会按照数字值的峰值进行排序。 
• 文本列会按照字母顺序进行排序。

按列排序

1. 将光标放在所需列的标题单元格中。
该单元格的背景会变为蓝色。

2. 单击列标题。

结果

整个参数表会按照所选的列进行排序。 列标题中会出现一个尖向上的三角形。 
再次单击列标题会按以下情况更改排序方式：

• 符号“▲”： 参数表按升序排序。

• 符号“▼”： 参数表按降序排序。

• 无符号： 再次移除排序。 参数表采用默认显示。

排序时，忽略“在 DB 中的名称”列的“../”前 。
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将参数数据传送给其它编辑器

在选择了参数表的整个参数行之后，可以使用以下操作： 
• 拖放

• <Ctrl+C>/<Ctrl+V>
• 通过快捷菜单中的复制/粘贴 
将参数传送给 TIA Portal 的以下编辑器：

• 程序编辑器

• 监视表

• 用于跟踪功能的信号表

参数会以全称插入： 请参见“DB 中的全称”(Full name in DB) 列中的信息。

指示错误

错误指示

导致编译错误（例如越限）的参数分配错误将在参数视图中指示。

每当在参数视图中输入值，就会检查是否有过程相关错误和语法错误，并将结果表示出来。

错误的值会由以下方法表示：

• “组态的状态”（离线模式）或“比较结果”（在线模式，取决于所选的比较类型）列中

的红色错误符号

和/或
• 背景为红色的表字段

如果单击错误的字段，会出现弹出错误消息，其中包含有关允许的值范围或所需语法（格

式）的信息

编译错误

如果参数未显示在组态对话框中，可以从编译器的错误消息处直接打开包含出错参数的参数

视图（功能导航）。 
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在项目中编辑起始值

可使用参数视图在离线模式和在线模式下编辑项目中的起始值。

• 可在参数表的“项目起始值”(Start value project) 列中更改值。

• 在参数表的“组态状态”(Status of configuration) 列中，会通过与工艺对象组态对话框中

相似的状态符号来表示组态进度。

约束条件

• 如果其它参数取决于那些起始值发生更改的参数，那么这些相关参数的起始值也会发生

调整。

• 如果工艺对象的参数不可编辑，则也无法在参数视图中对其进行编辑。 参数是否可以编

辑还取决于其它参数值。

定义新起始值

要在参数视图中定义参数的起始值，请按下列步骤操作：

1. 打开工艺对象的参数视图。

2. 在“项目起始值”(Start value project) 列中输入所需的起始值。 该值必须与参数的数据类型相
匹配，不能超过参数的值范围。
“ 大值”(Maximum value) 和“ 小值”(Minimum value) 列中给出了值范围的限值。

“组态的状态”(Status of configuration) 列用彩色符号表示组态进度。

另请参见 组态的状态（离线） (页 773)
在调整了起始值并将工艺对象下载到 CPU 的情况下，如果未将参数声明为保持（“保

留”(Retain) 列），则参数会在启动时采用定义值。

错误指示

当输入了起始值时，会检查是否有过程相关错误和语法错误，并将结果表示出来。

错误的起始值会由以下方法表示：

• “组态的状态”（离线模式）或“比较结果”（在线模式，取决于所选的比较类型）列中

的红色错误符号

和/或
• “项目起始值”(Start value project) 字段中的红色背景

如果单击错误的字段，会出现弹出错误消息，其中包含有关允许的值范围或必要的语法

（格式）的信息。
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更正错误起始值

1. 使用来自弹出错误消息的信息更正错误的起始值。
将不再显示红色错误信息、红色字段背景和弹出错误消息。

除非起始值无误，否则项目将无法成功编译。

组态的状态（离线）

表示组态状态的图标位于：

• 参数表中的“组态的状态”(Status of configuration) 列中

• 功能导航和数据导航的导航结构中

“组态的状态”列中的符号

符号 含义

参数的起始值对应于默认值且有效。用户尚未定义起始值。

参数的起始值中包含用户定义或自动调整的值。起始值与默认值不同。该起始

值无误且有效。

参数的起始值无效（语法或过程相关错误）。

输入框的背景为红色。单击弹出错误消息，会指出错误原因。

仅限 S7-1200 运动控制：

参数的起始值有效但包含警告。

输入框的背景为黄色。

在当前组态中，该参数不相关。

导航中的符号

导航中的符号指示组态过程的方式与工艺对象组态对话框中的方式相同。

参见

组态工艺对象 (页 751)

参数视图中的在线监视值

可直接在参数视图中监视 CPU 中工艺对象参数当前采用的值（监视值）。
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要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 工艺对象的参数视图已打开。

步骤

1. 单击  启动监视。
一旦参数视图在线，将额外显示以下各列：

– 比较结果

– PLC 起始值

– 监视值

– 修改值

– 选择用于传输

“监视值”(Monitor value) 列显示了 CPU 上的当前参数值。 
各附加列的含义： 请参见参数表 (页 764)

2. 再次单击  停止监视。

显示 
所有仅在线时可用的列以橙色背景显示：

• 浅橙色单元格  中的值可以更改。

• 背景为深橙色  的单元格中的值无法更改。 

更改值的显示格式

通过工艺对象的参数视图表行中的快捷菜单，可以选择值的显示格式。 
无论是在线模式还是离线模式，均可更改下列值的显示格式：

• 项目起始值

• PLC 起始值

• 大值

• 小值

• 快照

• 监视值
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• 默认值

• 修改值

设定的显示格式应用于表行的所有值。

可更改值的下列显示格式：

• 默认 (Default)
• 十六进制 (Hex)
• 八进制 (Octal)
• 二进制 (Bin)
• 十进制 (+/-) (Dec (+/-))
• DEC
根据参数视图中选择的参数，只能选择支持的显示格式。

要求

• 工艺对象的参数视图已打开。

步骤

要更改值的显示格式，请按照以下步骤操作：

1. 选择一个或多个要更改显示格式的表行。

2. 在快捷菜单中选择“显示格式”命令。

3. 选择所需的显示格式。

说明

要更改多个表行中某一特定数据类型的显示格式，请将参数视图按该数据类型进行排序。然

后按住 <Shift> 键选中属于该数据类型的第一个表行和 后一个表行， 后更改选定表行的

显示格式。

创建监视值的快照

可在 CPU 上备份工艺对象的当前值（监视值）并将其显示在参数视图中。
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要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 工艺对象的参数视图已打开。

• “监视所有”(Monitor all) 按钮  已选择。

步骤

要显示当前参数值，请按以下步骤操作：

1. 在参数视图中，单击“创建监视值的快照”(Create snapshot of monitor values) 图标 。

结果

会向参数表的“快照”(Snapshot) 列传送一次当前监视值。

监视值会在“监视值”(Monitor values) 列中继续更新，此时可分析以此方式“冻结”的值。

修改值

可通过参数视图修改 CPU 中工艺对象的值。

可以向参数分配一次值（修改值）并立即对其进行修改。 修改请求会尽快执行，而不参考

用户程序中的任何特定点。

危险

修改时存在的危险：

在发生故障或程序错误的情况下，如果在设备运行时更改参数值，则可能会导致严重财产

损失和人员重伤。 
在使用“修改”功能之前，请确保不会发生危险。

要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。
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• 工艺对象的参数视图已打开。

• “监视所有”(Monitor all) 按钮  已选择。

• 参数需可修改（“修改值”(Modify value) 列中的相关字段背景为浅橙色）。

步骤

要立即修改参数，请按以下步骤操作：

1. 在参数表的“修改值”(Modify value) 列中输入所需修改值。

2. 检查“选择用于传输”(Select for transmission) 列中用于修改的复选框是否已选中。 
修改值和相关参数的相关复选框会同时自动调整。

3. 单击“请立即一次性修改全部选定参数”(Modify all selected parameters immediately and 
once) 图标 。

选定参数会由指定值立即一次性修改，并可以在“修改值”(Modify values) 列中进行监视。 
“选择用于传输”(Selection for transmission) 列中用于修改的复选框会在修改请求完成之后自

动清除。

错误指示

当输入了起始值时，会立即检查是否有过程相关错误和语法错误，并将结果表示出来。

错误的起始值会由以下方法表示：

• “修改值”(Modify value) 字段中的红色背景 
并且

• 如果单击错误的字段，会出现弹出错误消息，其中包含有关允许的值范围或必要的语法

（格式）的信息

错误修改值

• 具有过程相关错误的修改值可以进行传输。

• 具有语法错误的修改值无法进行传输。

比较值

可以使用比较功能来比较参数的以下存储值：

• 项目起始值

• PLC 起始值

• 快照
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要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 工艺对象的参数视图已打开。

• “监视所有”(Monitor all) 按钮  已选择。

步骤

要比较不同目标系统中的起始值，请按下列步骤操作：

1. 单击“选择比较值”(Selection of comparison values) 图标 。
将打开一个包含比较选项的选择列表：

– 项目起始值 - PLC 起始值（默认设置）

– 项目起始值 - 快照

– PLC 起始值 - 快照

2. 选择所需的比较选项。
所选比较选项的执行方式如下：

– 在选择进行比较的两个列的标题单元格中会出现刻度符号。

– “比较结果”(Compare result) 列中使用的符号用来指示所选列的比较结果。

“比较结果”列中的符号

符号 含义

比较值相等且无误。

比较值不相等但无误。

两个比较值中至少有一个具有过程相关错误或语法错误。

无法进行比较。两个比较值中至少有一个不可用（例如快照）。

由于该值与组态无关，不适用于进行比较。

导航中的符号

如果所显示的导航结构下方的参数中至少有一个应用了比较结果，则导航中的符号会以相同

方式显示。
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将来自在线程序的值应用为起始值

为了将来自 CPU 的优化值应用为项目的起始值，应创建监视值的快照。标记为设定值的快

照值将应用为项目的起始值。

要求

• 工艺对象的类型为“PID_Compact”、“PID_3Step”或“PID_Temp”。
• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 工艺对象的参数视图已打开。

• 已选择“监视所有”(Monitor all) 按钮 。

操作步骤

要应用来自 CPU 的优化值，请按下列步骤操作：

1. 单击“创建监视值的快照并将该快照的设定值接受为起始值”(Create snapshot of monitor 
values and accept setpoints of this snapshot as start values) 图标 。

结果

当前监视值会应用到“快照”(Snapshot) 列，其设定值将作为新的起始值复制到“项目起始

值”(Start value in project) 列。

说明

应用各个参数的值 
还可以将未标记为设定值的各个参数值从“快照”(Snapshot) 列应用到“项目起始值”(Start 
value project) 列。为此，请使用快捷菜单中的“复制”(Copy) 和“粘贴”(Paste) 命令复制这

些值并将其插入“项目起始值”(Start value in project) 列中。 

初始化在线程序中的设定值

在 CPU 中，仅通过一个步骤即可将所有在参数视图中标记为“设定值”(Setpoint) 的参数初

始化为新值。为此，请将起始值从项目下载到 CPU 中。CPU 将保持为“RUN”模式。 
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为避免在冷启动或暖启动期间丢失 CPU 上的数据，请务必将工艺对象也下载到 CPU 中。 

危险

更改参数值时存在的危险

在发生故障或程序错误的情况下，如果在设备运行时更改参数值，则可能会导致严重财产

损失和人员重伤。

在重新初始化设定值之前，请确保不会发生危险。

要求

• 工艺对象的类型为“PID_Compact”、“PID_3Step”或“PID_Temp”。
• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 工艺对象的参数视图已打开。

• 已选择“监视所有”(Monitor all) 按钮 。

• 标记为“设定值”(Setpoint) 的参数具有无过程相关错误和语法错误的“项目起始值”(Start 
value in project)。

操作步骤

要初始化所有设定值，请按以下步骤操作：

1. 在“项目起始值”(Start value in project) 列中输入所需的值。
确保起始值没有过程相关错误和语法错误。 

2. 单击图标 “加载设定值的起始值作为实际值”。

结果

CPU 中的设定值初始化为项目的起始值。

3.2.12 显示工艺对象的背景 DB。
将为各工艺对象创建保存参数和静态变量的背景 DB。
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步骤

要显示工艺对象的背景 DB，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

3. 突出显示工艺对象。

4. 在快捷菜单中，选择命令“打开 DB 编辑器”(Open DB editor)。

3.3 PID 控制（S7-1200、S7-1500） (S7-1200, S7-1500)

3.3.1 使用 PID_Compact (S7-1200, S7-1500)

3.3.1.1 工艺对象 PID_Compact (S7-1200, S7-1500)
PID_Compact 工艺对象可实现一个集成优化功能的连续 PID 控制器。还可以组态脉冲控制器。

手动和自动模式均可。   
PID-Compact  连续采集在控制回路内测量的过程值，并将其与所需的设定值进行比较。指令 
PID_Compact  根据所生成的控制偏差来计算输出值，通过该输出值，可以尽可能快速且稳

定地将过程值调整为设定值。PID 控制器的输出值由三种作用构成：

• 比例作用

输出值的比例作用与控制偏差成比例增加。

• I 作用

输出值的积分作用一直增加，直到控制偏差达到平衡状态。 
• D 作用

微分作用随控制偏差的变化率而增加。过程值会尽快校正到设定值。如果控制偏差的变

化率下降，则微分作用将再次减弱。

指令 PID_Compact  在预调节期间计算受控系统的比例、积分和微分参数。精确调节可用于

进一步调节这些参数。用户不必手动确定这些参数。

附加信息

• 软件控制器概述 (页 748)
• 添加工艺对象 (页 750)
• 组态工艺对象 (页 751)
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• 组态 PID_Compact V2 (页 782)
• 组态 PID_Compact V1 (页 803)

常见问题解答

有关详细信息，请参见西门子工业在线支持中的以下常见问题解答。 
• 条目 ID 79047707 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/79047707)

3.3.1.2 PID_Compact V2 (S7-1200, S7-1500)

组态 PID_Compact V2 (S7-1200, S7-1500)

基本设置 V2 (S7-1200, S7-1500)

简介 V2 (S7-1200, S7-1500)
在巡视窗口或组态窗口的“基本设置”(Basic settings) 下，组态工艺对象“PID_Compact”的以

下属性：

• 物理量

• 控制逻辑

• 复位后的启动行为

• 设定值（仅在巡视窗口中）

• 过程值（仅在巡视窗口中）

• 输出值（仅在巡视窗口中）
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设定值、过程值和输出值

只能在程序编辑器的巡视窗口中组态设定值、过程值和输出值。 为每个值选择一个源：

• 背景 DB
使用背景数据块中保存的值。

必须通过用户程序在背景 DB 中更新值。

指令中不应有值。

可通过 HMI 进行更改。

• 指令

使用与指令相连的值。 
每次调用指令时都会将值写入背景数据块。

无法通过 HMI 进行更改。

控制模式 V2 (S7-1200, S7-1500)

物理量

在“控制器类型”(Controller type) 组中，为设定值和过程值选择测量单位和物理量。设定值

和过程值将以该测量单位显示。

控制逻辑

通常，可通过增大输出值来增大过程值。这种做法称为常规控制逻辑。 
PID_Compact 不使用负比例增益。要在输出值增大时使过程值减小，请选中复选框“反转控

制逻辑”(Invert control logic)。
示例

• 打开排泄阀将使容器盛装物的液位降低。

• 增加冷却能力将使温度降低。

启动特性

1. 要在 CPU 重启后切换到“未激活”模式，请清除“在 CPU 重启后激活模式”(Activate Mode 
after CPU restart) 复选框。
要在 CPU 重启后切换到“模式”(Mode) 参数中保存的工作模式，请选中“在 CPU 重启后激活
模式”(Activate Mode after CPU restart) 复选框。 

2. 在“将模式设置为”(Set Mode to) 下拉列表中，选择要在完整下载到设备后启用的模式。
完整下载到设备后，PID_Compact 以所选工作模式启动。以后每次重启时，PID_Compact 都
以上次保存在“模式”(Mode) 中的模式启动。

PID 控制

3.3 PID 控制（S7-1200、S7-1500） (S7-1200, S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 783



示例

您已选中“在 CPU 重启后激活模式”(Activate Mode after CPU restart) 复选框和“将模式设

置为”(Set Mode to) 列表中的“预调节”(Pretuning) 条目。完整下载到设备后，PID_Compact 
以“预调节”(Pretuning) 模式启动。如果预调节仍处于激活状态，则 PID_Compact 在 CPU 重
启后再次以“预调节”(Pretuning) 模式启动。如果预调节已成功完成并且自动模式处于激活

状态，则 PID_Compact 在 CPU 重启后以“自动模式”(Automatic mode) 启动。  

设定值 V2 (S7-1200, S7-1500)

步骤

要定义固定设定值，请按以下步骤操作：

1. 选择“背景 DB”(Instance DB)。
2. 输入一个设定值，例如 80° C。
3. 删除指令中的任何条目。

要定义可变设定值，请按以下步骤操作：

1. 选择“指令”(Instruction)。
2. 输入保存设定值的 REAL 变量的名称。

可通过程序控制的方式来为该 REAL 变量分配变量值，例如，采用时间控制的方式来更改设定
值。

过程值 V2 (S7-1200, S7-1500)
如果直接使用模拟量输入值，则 PID_Compact 会将该模拟量输入值标定为物理量。

如果要预先处理一下该模拟量输入值，则需要编写一个处理程序。 例如，过程值与模拟量

输入值并不成正比。 经过处理的过程值必须为浮点格式。 

步骤

要使用未经处理的模拟量输入值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Input”中选择条目“Input_PER”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入模拟量输入的地址。

要使用经过处理的浮点格式的过程值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Input”中选择条目“Input”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入变量的名称，用来保存经过处理的过程值。
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输出值 V2 (S7-1200, S7-1500)
PID_Compact 提供三个输出值。 执行器将决定要使用的输出值。

• Output_PER
通过模拟量输出触发执行器，使用连续信号（如 0...10V、4...20mA）进行控制。

• Output
例如，由于执行器响应是非线性的，因而需要通过用户程序来处理输出值。

• Output_PWM
通过数字量输出控制执行器。 脉宽调制可产生 短 ON 时间和 短 OFF 时间。

步骤

要使用模拟量输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择条目“Output_PER（模拟量）”(Output_PER (analog))。
2. 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入模拟量输出的地址。

要使用用户程序来处理输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择条目“Output”。
2. 选择“背景数据块”(Instance DB)。

计算的输出值保存在背景数据块中。

3. 使用输出参数 Output 准备输出值。

4. 通过数字量或模拟量 CPU 输出将经过处理的输出值传送到执行器。

要使用数字量输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择条目“Output_PWM”。
2. 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入数字量输出的地址。

过程值设置 V2 (S7-1200, S7-1500)

过程值标定 V2 (S7-1200, S7-1500)
如果已在基本设置中对 Input_PER 的使用进行了组态，则必须将模拟量输入值转换为过程值

的物理量。 当前组态将显示在 Input_PER 画面中。 
如果过程值与模拟量输入值成正比，则将使用上下限值对来标定 Input_PER。
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步骤

要标定过程值，请按下列步骤操作：

1. 在“标定的过程值的下限”(Scaled low process value) 和“下限”(Low) 输入字段中输入一对下
限值。

2. 在“标定的过程值的上限”(Scaled high process value) 和“上限”(High) 输入框中输入一对上
限值。

这些值对的默认设置存储在硬件配置中。 要使用硬件配置中的值对，请按下列步骤操作：

1. 在程序编辑器中选择 PID_Compact 指令。

2. 在基本设置中将 Input_PER 与模拟量输入互连。

3. 在过程值设置中单击“自动设置”(Automatic setting) 按钮。

现有值将被硬件配置中的值覆盖。

过程值的限值 V2 (S7-1200, S7-1500)
必须为过程值指定正确的绝对上限和绝对下限，作为受控系统的限值。只要过程值超出这些

限值，就会出现错误 (ErrorBits = 0001h)。 如果超出过程值的限值，则取消调节操作。 可在

输出值设置中组态 PID_Compact 如何在自动模式下对错误进行响应。

高级设置 V2 (S7-1200, S7-1500)

过程值监视 V2 (S7-1200, S7-1500)
在“过程值监视”(Process value monitoring) 组态窗口中，组态过程值的警告上限和下限。如

果在运行期间超出或低于某一警告限值，则将在 PID_Compact 指令的以下参数中显示一条

警告：

• 输出参数 InputWarning_H，前提是超出警告上限

• 输出参数 InputWarning_L，前提是低于警告下限

警告限值必须处于过程值的限值范围内。 
如果未输入警告限值，将使用过程值的上限和下限。

示例

过程值上限 = 98 °C；警告上限 = 90 °C 
警告下限 = 10 °C；过程值下限 = 0 °C
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PID_Compact 将按如下方式响应：

过程值 InputWarning_
H 

InputWarning_
L

ErrorBits 工作模式

> 98 °C TRUE FALSE 0001h 未激活或 
带错误监视的替

代输出值

≤ 98 °C 且 > 90 °C TRUE FALSE 0000h 自动模式

≤ 90 °C 且 ≥ 10 °C FALSE FALSE 0000h 自动模式

< 10 °C 且 ≥ 0 °C FALSE TRUE 0000h 自动模式

< 0 °C FALSE TRUE 0001h 未激活或 
带错误监视的替

代输出值

在输出值设置中，可以指定超出过程值上限或下限时 PID_Compact 的响应。

PWM 限值 V2 (S7-1200, S7-1500)
输出参数中的值已转换为脉冲序列，该序列通过脉宽调制的方式在输出参数 Output_PWM 中
输出。 
在 PID 算法采样时间内计算 Output。该采样时间用作脉宽调制的时间。

在预调节或精确调节期间确定 PID 算法采样时间。如果手动设置 PID 参数，则还需要组态 PID 
算法采样时间。 
在 PID_Compact 采样时间内输出 Output_PWM。PID_Compact 采样时间等于调用 OB 的周

期时间。

脉冲宽度与 Output 中的值成比例并始终为 PID_Compact 采样时间的整数倍。 
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① PID_Compact 采样时间

② PID 算法采样时间 
③ 脉冲持续时间

④ 中断时间

“ 短开启时间”或“ 短关闭时间”舍入为采样时间 PID_Compact 的整数倍。 
脉冲或中断时间永远不会小于 短开关时间。在下一个周期中累加和补偿由此引起的误差。

示例

PID_Compact 采样时间（等于调用 OB 的周期时间）= 100 ms
PID 算法采样时间（等于持续时间） = 1000 ms
短开启时间 = 200 ms

输出恒定为 15%。可输出的 小脉冲为 PID_Compact 20%。在第一个周期内不输出脉冲。在

第二个周期内，将第一个周期内未输出的脉冲累加到第二个周期的脉冲。 
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① PID_Compact 采样时间

② PID 算法采样时间 
⑤ 短 ON 时间

为 大程度地减小工作频率并节省执行器，可延长 短开关时间。

如果要使用“Output”或“Output_PER”，则必须分别为 短开关时间组态值 0.0。

说明

短开关时间只影响输出参数 Output_PWM，不用于 CPU 中集成的任何脉冲发生器。

输出值 V2 (S7-1200, S7-1500)

输出值的限值

在“输出值的限值”组态窗口中，以百分比形式组态输出值的绝对限值。无论是在手动模式

还是自动模式下，都不要超过输出值的绝对限值。如果在手动模式下指定了一个超出限值范

围的输出值，则 CPU 会将有效值限制为组态的限值。 
输出值限值必须与控制逻辑相匹配。
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有效的输出值限值取决于所用的 Output。

Output -100.0 至 100.0%
Output_PER -100.0 至 100.0%
Output_PWM 0.0 至 100.0%

对错误的响应

注意

您的系统可能已损坏。

如果在出现错误时输出“错误未决时的当前值”或“错误未决时的替代输出值”，

PID_Compact 将保持自动模式。这可能导致超出过程值的限值并损坏系统。 
必须组态受控系统在出现错误时如何作出响应以避免系统损坏。 

PID_Compact 需要预设置，以便在发生错误时，控制器在大多数情况下均可保持激活状态。

如果在控制器模式下频繁发生错误，则该默认响应会对控制响应产生负面影响。这种情况下，

检查 Errorbits 参数并消除错误原因。
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PID_Compact 会生成可设定的输出值来对错误做出响应：

• 零（未激活）

PID_Compact 针对所有错误都输出 0.0 作为输出值，然后切换到“未激活”模式。只能

通过 Reset 的下降沿或 ModeActivate 的上升沿重新激活控制器。

• 错误未决时的当前值

如果在自动模式下发生以下错误，则只要这些错误不再处于未决状态，PID_Compact 便
会返回自动模式。

如果发生一个或多个下列错误，则 PID_Compact 停留在

自动模式下：

– 0001h：参数“Input”超出了过程值限值的范围。

– 0800h：采样时间错误

– 40000h：Disturbance 参数的值无效。 
如果在自动模式下发生一个或多个下列错误，PID_Compact 将切换到“带错误监视的替

代输出值”模式并输出 后一个有效输出值：

– 0002h：Input_PER 参数的值无效。

– 0200h：Input 参数的值无效。

– 0400h：输出值计算失败。

– 1000h：Setpoint 参数的值无效。

如果在手动模式下发生错误，PID_Compact 将继续使用手动值作为输出值。如果手动值

无效，则使用替代输出值。如果手动值无效和替代输出值都无效，则使用输出值下限。 
如果在预调节或精确调节期间出现下列错误，PID_Compact 将保持激活模式。

– 0020h：精确调节期间不允许预调节。

出现其它错误时，PID_Compact 将取消调节并切换到调节开始时的模式。

只要错误不再处于未决状态，PID_Compact 就会返回自动模式。

• 错误未决时的替代输出值

PID_Compact 将输出替代输出值。 
如果发生下列错误，PID_Compact 将保持“带错误监视的替代输出值”模式，并输出输

出值下限： 
– 20000h：变量 SubstituteOutput 的值无效。 
对于所有其它错误，PID_Compact 按照“错误未决时的当前值”中的描述进行响应。
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PID 参数 V2 (S7-1200, S7-1500)
PID 参数显示在“PID 参数”(PID Parameters) 组态窗口中。在控制器调节期间将调整 PID 参数

以适应受控系统。用户不必手动输入 PID 参数。

说明

当前激活的 PID 参数位于 sRet 结构中（对于 PID_Compact V1），而对于 PID_Compact V2，
则位于 Retain.CtrlParams 结构中。  
请仅在“未激活”在线模式下更改当前激活的 PID 参数，以防 PID 控制器出现故障。

如果要在线更改“自动模式”或“手动模式”下的 PID 参数，则按照以下步骤更改 PID 参数：

• PID_Compact V1：更改 sBackUp 结构中的 PID 参数并执行针对 sRet 结构带有 
sPid_Cmpt.b_LoadBackUp = TRUE 的更改。

• PID_Compact V2：更改 CtrlParamsBackUp 结构中的 PID 参数并执行针对 Retain.CtrlParams 结
构带有 LoadBackUp = TRUE 的更改。

在线更改“自动模式”下的 PID 参数将导致输出值跳变。

PID 算法根据以下等式工作：

y  =  K
p 
 (w - x) + (c · w - x)[ (b · w - x) +

1

T
I 
 ·

  
s

T
D 

· s

a · T
D
 · s + 1

]

y PID 算法的输出值

Kp 比例增益

s 拉普拉斯运算符

b 比例作用权重

w 设定值 
x 过程值

TI 积分作用时间

a 微分延迟系数（微分延迟 T1 = a × TD）

TD 微分作用时间

c 微分作用权重

下图说明了集成到 PID 算法中的参数：
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所有 PID 参数均具有保持性。如果手动输入 PID 参数，则必须完整下载 PID_Compact。
将工艺对象下载到设备 (页 753)

比例增益

该值用于指定控制器的比例增益。PID_Compact 不使用负比例增益。在“基本设置 > 控制器

类型”下，控制逻辑会反转。

积分作用时间

积分作用时间用于确定积分作用的时间特性。积分作用时间 = 0.0 时，将禁用积分作用。当

积分作用时间在“自动模式”下通过在线方式由不同值变为 0.0，则删除先前的积分操作且

输出值跳跃。

微分作用时间

微分作用时间用于确定微分作用的时间特性。微分作用时间 = 0.0 时，将禁用微分作用。

微分延迟系数

微分延迟系数用于延迟微分作用的生效。 
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微分延迟 = 微分作用时间 × 微分延迟系数

• 0.0：微分作用仅在一个周期内有效，因此几乎不产生影响。

• 0.5：此值经实践证明对于具有一个优先时间常量的受控系统非常有用。

• > 1.0：系数越大，微分作用的生效时间延迟越久。

比例作用权重

比例作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：应对设定值变化的比例作用完全有效

• 0.0：应对设定值变化的比例作用无效

当过程值变化时，比例作用始终完全有效。

微分作用权重

微分作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：设定值变化时微分作用完全有效

• 0.0：设定值变化时微分作用不生效

当过程值变化时，微分作用始终完全有效。

PID 算法采样时间 
受控系统需要一定的时间来对输出值的变化做出响应。因此，建议不要在每次循环中都计算

输出值。PID 算法的采样时间是两次计算输出值之间的时间。该时间在调节期间进行计算，

并舍入为循环时间的倍数。PID_Compact 的所有其它功能会在每次调用时执行。

如果使用 Output_PWM，PID 算法的采样时间将用作脉宽调制的持续时间。输出信号的精度

由 PID 算法采样时间与 OB 的周期时间之比来确定。因此，建议周期时间的 大值为 PID 算
法采样时间的十分之一。
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调节的规则

在“控制器结构”(Controller structure) 下拉列表中选择要计算 PI 还是 PID 参数。

• PID
预调节和精确调节期间计算 PID 参数。

• PI
预调节和精确调节期间计算 PI 参数。

• 用户自定义

如果通过用户程序为预调节和精确调节组态了不同的控制器结构，则下拉列表会显示“用

户自定义”(User-defined)。 

参见

为指定受控系统选择控制器结构 (页 746)

调试 PID_Compact V2 (S7-1200, S7-1500)

预调节 V2 (S7-1200, S7-1500)
预调节功能可确定对输出值跳变的过程响应，并搜索拐点。 根据受控系统的 大上升速率

与死时间计算 PID 参数。 可在执行预调节和精确调节时获得 佳 PID 参数。

过程值越稳定，PID 参数就越容易计算，结果的精度也会越高。只要过程值的上升速率明显

高于噪声，就可以容忍过程值的噪声。 可能的情况是处于工作模式“未激活”和“手动模

式”下。 重新计算前会备份 PID 参数。 

要求

• 已在循环中断 OB 中调用“PID_Compact”指令。

• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• PID_Compact 处于下列模式之一：“未激活”、“手动模式”或“自动模式”。

• 设定值和过程值均处于组态的限值范围内（请参见“过程值监视”组态）。

• 设定值与过程值的差值大于过程值上限与过程值下限之差的 30%。

• 设定值与过程值的差值大于设定值的 50%。
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步骤

要执行预调节，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中双击“PID_Compact > 调试”(PID_Compact > Commissioning) 条目。

2. 在“调节模式”(Tuning mode) 下拉列表中选择条目“预调节”(Pretuning)。
3. 单击“Start”图标。

– 将建立在线连接。

– 将启动值记录操作。

– 将启动预调节功能。

– “状态”(Status) 字段显示当前步骤和所发生的所有错误。 进度条指示当前步骤的进度。

说明

当进度条达到 100% 以及控制器调节功能看似受阻时，请单击“Stop”图标。检查工艺

对象的组态，必要时请重新启动控制器调节功能。

结果

如果执行预调节时未产生错误消息，则 PID 参数已调节完毕。PID_Compact 将切换到自动模

式并使用已调节的参数。 在电源关闭以及重启 CPU 期间，已调节的 PID 参数保持不变。

如果无法实现预调节，PID_Compact 将根据已组态的响应对错误作出反应。

精确调节 V2 (S7-1200, S7-1500)
精确调节将使过程值出现恒定受限的振荡。 将根据此振荡的幅度和频率为操作点调节 PID 参
数。 所有 PID 参数都根据结果重新计算。精确调节得出的 PID 参数通常比预调节得出的 PID 
参数具有更好的主控和扰动特性。 可在执行预调节和精确调节时获得 佳 PID 参数。

PID_Compact 将自动尝试生成大于过程值噪声的振荡。 过程值的稳定性对精确调节的影响

非常小。 重新计算前会备份 PID 参数。

要求

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_Compact 指令。

• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 设定值和过程值均在组态的限值范围内。

• 在操作点处，控制回路已稳定。 过程值与设定值一致时，表明到达了操作点。
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• 不能被干扰。

• PID_Compact 处于下列工作模式之一： 未激活、自动模式或手动模式。

过程取决于初始情况

可在以下工作模式下启动精确调节： “未激活”、“自动模式”或“手动模式”。 在以下模

式下启动精确调节时，具体情况如下所述：

• 自动模式

如果希望通过调节来改进现有 PID 参数，请在自动模式下启动精确调节。

PID_Compact 将使用现有的 PID 参数控制系统，直到控制回路已稳定并且精确调节的要

求得到满足为止。 之后才会启动精确调节。 
• 未激活模式或手动模式

如果满足预调节的要求，则启动预调节。 已确定的 PID 参数将用于控制，直到控制回路

已稳定并且精确调节的要求得到满足为止。 之后才会启动精确调节。如果无法实现预调

节，PID_Compact 将根据已组态的响应对错误作出反应。

如果预调节的过程值已经十分接近设定值，则将尝试利用 小或 大输出值来达到设定

值。 这可能会增加超调量。 

步骤

要执行精确调节，请按下列步骤操作：

1. 在“调节模式”(Tuning mode) 下拉列表中选择条目“精确调节”(Fine tuning)。
2. 单击“Start”图标。

– 将建立在线连接。

– 将启动值记录操作。

– 将启动精确调节过程。

– “状态”(Status) 字段显示当前步骤和所发生的所有错误。 进度条指示当前步骤的进度。

说明

当进度条达到 100% 以及调节功能看似受阻时，请单击“调节模式”(Tuning mode) 组中的

“Stop”图标。检查工艺对象的组态，必要时请重新启动控制器调节功能。

结果

如果在精确调节期间未发生错误，则 PID 参数已调节完毕。PID_Compact 将切换到自动模式

并使用已调节的参数。 在电源关闭以及重启 CPU 期间，已调节的 PID 参数保持不变。 
如果在“精确调节”期间出现错误，PID_Compact 将根据已组态的响应对错误作出反应。
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“手动”模式 V1 (S7-1200, S7-1500)
以下部分将说明如何在“PID_Compact”工艺对象的调试窗口中使用“手动模式”工作模式。 
错误未决时也可使用手动模式。

要求

• 已在循环中断 OB 中调用“PID_Compact”指令。

• 与 CPU 建立了在线连接，并且 CPU 处于“RUN”模式。

步骤

如果要通过指定手动值来测试受控系统，请使用调试窗口中的“手动模式”。 要定义手动

值，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。

2. 在“控制器的在线状态”(Online status of the controller) 区域中，选中复选框“手动模
式”(Manual mode)。
PID_Compact 将在手动模式下运行。 新的当前输出值仍然有效。

3. 在“输出”(Output) 字段中，输入 % 形式的手动值。

4. 单击  图标。

结果

手动值被写入 CPU 并立即生效。

如果希望 PID 控制器重新指定输出值，请清除“手动模式”(Manual mode) 复选框。 到自动

模式的切换是无扰动的。

通过 PID_Compact V2 进行超驰控制 (S7-1200, S7-1500)

超驰控制

超驰控制时，两个或多个控制器共享一个执行器。只有一个控制器可以随时访问执行器并影

响过程。 
由逻辑运算决定可以访问执行器的控制器。通常根据所有控制器的输出值比较结果做出此决定

（例如，进行 大选择时），具有 大输出值的控制器将获得对执行器的访问权限。 
基于输出值的选择要求所有控制器均在自动模式下工作。对不影响执行器的控制器进行更新。

为防止饱和效应及其对控制响应和控制器之间的切换产生负面影响，这很有必要。 
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自版本 V2.3 起，PID_Compact 通过提供一个用于更新未激活控制器的简单过程，支持超驰

控制：

• 通过使用 OverwriteInitialOutputValue 和 PIDCtrl.PIDInit 变量，可以预分配自动模式下控

制器的积分作用，好像在上一周期中 PID 算法已计算输出值的 Output = 
OverwriteInititalOutputValue。

• 为此，OverwriteInitialOutputValue 与当前可以访问执行器的控制器的输出值互连。 
• 通过设置位 PIDCtrl.PIDInit，触发积分作用的预分配以及控制器循环和 PWM 周期的重

启。 
• 根据预分配的（并针对所有控制器同步的）积分作用，以及当前控制偏差的比例作用与

积分作用，在当前循环中进行输出值的后续计算。

• 通过 PIDCtrl.PIDInit = TRUE 调用期间，微分作用未激活，因此对输出值不起作用。 
此过程可以确保仅根据当前的过程状态和 PI 参数对当前输出值进行计算，并从而决定可以

访问执行器的控制器。可防止未激活控制器的饱和效应，并因此防止切换逻辑的错误决定。

要求

• PIDCtrl.PIDInit 仅在积分作用激活（Retain.CtrlParams.Ti 变量 > 0.0）时有效。 
• 您必须在用户程序中自行分配 PIDCtrl.PIDInit 和 OverwriteInitialOutputValue（请参见下

面的示例）。PID_Compact 不会自动更改这些变量。

• 仅当 PID_Compact 处于自动模式（参数 State = 3）时，PIDCtrl.PIDInit 才有效。 
• 如果可能，选择 PID 算法的采样时间（Retain.CtrlParams.Cycle 变量）时，应使其对所有

控制器均相同，并在同一循环中断 OB 中调用所有控制器。这样，可以确保在一个控制器

循环或 PWM 周期内不发生切换。

说明

不断调整输出值限制 
也可以通过在其它控制器系统中不断调整输出值限制实现这一操作，而不是如此处所述对没

有执行器访问权的控制器进行主动更新。 
无法使用 PID_Compact 实现这一操作，因为在自动模式下不支持更改输出值限制。

示例：煤气管道的控制 
PID_Compact 用于控制煤气管道。 
主要目标是控制流速 Input1。为此使用控制器 PID_Compact_1。此外，使用限制控制器 
PID_Compact_2 将压力 Input2（在阀前方沿流动方向测量）保持在上限以下。 
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通过一个电磁阀控制流速和压力。控制器的输出值与阀门的打开相对应：输出值增加时阀门

打开。这意味着压力下降（反转控制逻辑）时，流速增大（正常控制逻辑）。

 

>

PID_Compact_1

PID_Compact_2

Input1

Input2

通过编写程序变量 ActuatorInput，借助 I/O 格式的 PID_Compact 的输出值（参数 
Output_PER）控制阀门。 
在 PID_Compact_1.Setpoint 参数中指定流速的设定值。 
在 PID_Compact_2.Setpoint 参数中将压力上限指定为设定值。

 

Setpoint

Input

PID_Compact_2

PIDCtrl.PIDInit

OverwriteInitial

OutputValue

Output

Output_PER

>

Setpoint

Input

PID_Compact_1

PIDCtrl.

OverwriteInitial

OutputValue

Output_PER
1

0

1

0

Input1

Input2

PIDInit

Output
ActuatorInput
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两个控制器必须共享一个阀门作为共享的执行器。在这种情况下，通过输出值（采用实数格

式，参数 Output）的 大选择实现逻辑，该逻辑决定哪个控制器获得执行器的访问权。因

为输出值与阀门的打开程度相对应，所以需要阀门打开较大程度的控制器将获得控制权。 

说明

激活控制逻辑的反转

输出值增加（阀门打开）时，需要通过压力调节器 PID_Compact_2 来实现实际值（压力）的

降低，因此必须激活控制逻辑的反转：PID_Compact_2.Config.InvertControl = TRUE。 

设备正常运行时，流速的实际值与设定值相对应。流量控制器 PID_Compact_1 已稳定在固

定的输出值 PID_Compact_1.Output。正常操作过程中，压力的实际值显著低于指定为 
PID_Compact_2 设定值的上限。因此，压力调节器要进一步关闭阀门以增加压力，即它将计

算一个输出值 PID_Compact_2.Output，该输出值小于流量控制器 PID_Compact_1.Output 
的输出值。切换逻辑的 大选择从而使得流量控制器 PID_Compact_1 可以继续访问执行器。

此外，确保通过赋值 PID_Compact_2.OverwriteInitialOutputValue = 
PID_Compact_1.Output 以及 PID_Compact_2.PIDCtrl.PIDInit = TRUE 来更新 
PID_Compact_2。 
如果由于故障等原因压力现在接近或超过上限，压力调节器 PID_Compact_2 将计算一个更

大的输出值以进一步打开阀门，从而降低压力。如果 PID_Compact_2.Output 大于 
PID_Compact_1.Output，则压力调节器 PID_Compact_2 通过 大选择获得执行器访问权并

将其打开。确保通过赋值 PID_Compact_1.OverwriteInitialOutputValue = 
PID_Compact_2.Output 以及 PID_Compact_1.PIDCtrl.PIDInit = TRUE 来更新 
PID_Compact_1。 
流速增加时压力降低，且压力不再保持在设定值。 
解决故障后，压力将继续下降，并通过压力调节器降低阀门的打开程度。如果流量控制器计

算更大的打开程度作为输出值，则设备将恢复正常操作，使流量控制器 PID_Compact_1 再
次获得对执行器的访问权限。 
可以通过以下 SCL 程序代码实现此示例：

"PID_Compact_1"(Input := "Input1");
"PID_Compact_2"(Input := "Input2");
IF "PID_Compact_1".Output >= "PID_Compact_2".Output THEN
  "ActuatorInput" := "PID_Compact_1".Output_PER;
  "PID_Compact_1".PIDCtrl.PIDInit := FALSE;
  "PID_Compact_2".PIDCtrl.PIDInit := TRUE;
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  "PID_Compact_2".OverwriteInitialOutputValue := 
"PID_Compact_1".Output;

ELSE 
  "ActuatorInput" := "PID_Compact_2".Output_PER;
  "PID_Compact_1".PIDCtrl.PIDInit := TRUE;
  "PID_Compact_2".PIDCtrl.PIDInit := FALSE;
  "PID_Compact_1".OverwriteInitialOutputValue := 
"PID_Compact_2".Output;

END_IF;

使用 PLCSIM 仿真 PID_Compact V2 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 PLCSIM 进行仿真 
不支持使用 PLCSIM 仿真 PID_Compact V2.x 后将其用于 CPU S7-1200。
PID_Compact V2.x 只能通过 PLCSIM 仿真后用于 CPU S7-1500。
对于使用 PLCSIM 进行的仿真，仿真 PLC 的时间特性与“真实”PLC 并不完全相同。仿真 PLC 
循环中断 OB 的实际周期时钟波动比“真实”PLC 的波动大。

在标准组态中，PID_Compact 会自动确定调用之间的时间，并监视波动情况。

因此，使用 PLCSIM 仿真 PID_Compact 时，可能检测到采样时间错误 (ErrorBits = 
DW#16#00000800)。 
这会导致进行中的调节中止。

自动模式下的响应取决于 ActivateRecoverMode 变量的值。

为防止此类情况发生，应按下列方式为使用 PLCSIM 进行的仿真组态 PID_Compact：
• CycleTime.EnEstimation = FALSE
• CycleTime.EnMonitoring = FALSE
• CycleTime.Value：以秒为单位为此变量分配调用循环中断 OB 的周期时钟。
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3.3.1.3 PID_Compact V1 (S7-1200, S7-1500)

组态 PID_Compact V1 (S7-1200, S7-1500)

基本设置 V1 (S7-1200, S7-1500)

简介 V1 (S7-1200, S7-1500)
在巡视窗口或组态窗口的“基本设置”(Basic settings) 下，组态工艺对象“PID_Compact”的以

下属性：

• 物理量

• 控制逻辑

• 复位后的启动行为

• 设定值（仅在巡视窗口中）

• 过程值（仅在巡视窗口中）

• 输出值（仅在巡视窗口中）

设定值、过程值和输出值

只能在程序编辑器的巡视窗口中组态设定值、过程值和输出值。 为每个值选择一个源：

• 背景 DB
使用背景数据块中保存的值。

必须通过用户程序在背景 DB 中更新值。

指令中不应有值。

可通过 HMI 进行更改。

• 指令

使用与指令相连的值。 
每次调用指令时都会将值写入背景数据块。

无法通过 HMI 进行更改。

PID 控制

3.3 PID 控制（S7-1200、S7-1500） (S7-1200, S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 803



控制模式 V1 (S7-1200, S7-1500)

物理量

在“控制器类型”(Controller type) 组中，为设定值和过程值选择测量单位和物理量。 设定值

和过程值将以该测量单位显示。

控制逻辑

通常，可通过增大输出值来增大过程值。 这种做法称为常规控制逻辑。 
PID_Compact 不使用负比例增益。 要在输出值增大时使过程值减小，请选中复选框“反转

控制逻辑”(Invert control logic)。
示例

• 打开排泄阀将使容器盛装物的液位降低。

• 增加冷却能力将使温度降低。

复位后的启动行为

要在重启 CPU 后直接切换到上次激活的模式，请选中“CPU 重启后启用上一模式”(Enable last 
mode after CPU restart) 复选框。

如果清除该复选框，PID_Compact 将保持在“未激活”模式。

设定值 V1 (S7-1200, S7-1500)

步骤

要定义固定设定值，请按以下步骤操作：

1. 选择“背景 DB”(Instance DB)。
2. 输入一个设定值，例如 80° C。
3. 删除指令中的任何条目。

要定义可变设定值，请按以下步骤操作：

1. 选择“指令”(Instruction)。
2. 输入保存设定值的 REAL 变量的名称。

可通过程序控制的方式来为该 REAL 变量分配变量值，例如，采用时间控制的方式来更改设定
值。
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过程值 V1 (S7-1200, S7-1500)
如果直接使用模拟量输入值，则 PID_Compact 会将该模拟量输入值标定为物理量。

如果要预先处理一下该模拟量输入值，则需要编写一个处理程序。 例如，过程值与模拟量

输入值并不成正比。 经过处理的过程值必须为浮点格式。 

步骤

要使用未经处理的模拟量输入值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Input”中选择条目“Input_PER”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入模拟量输入的地址。

要使用经过处理的浮点格式的过程值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Input”中选择条目“Input”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入变量的名称，用来保存经过处理的过程值。

输出值 V1 (S7-1200, S7-1500)
PID_Compact 提供三个输出值。 执行器将决定要使用的输出值。

• Output_PER
通过模拟量输出触发执行器，使用连续信号（如 0...10V、4...20mA）进行控制。

• Output
例如，由于执行器响应是非线性的，因而需要通过用户程序来处理输出值。

• Output_PWM
通过数字量输出控制执行器。 脉宽调制可产生 短 ON 时间和 短 OFF 时间。

步骤

要使用模拟量输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择条目“Output_PER（模拟量）”(Output_PER (analog))。
2. 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入模拟量输出的地址。

要使用用户程序来处理输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择条目“Output”。
2. 选择“背景数据块”(Instance DB)。

计算的输出值保存在背景数据块中。
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3. 使用输出参数 Output 准备输出值。

4. 通过数字量或模拟量 CPU 输出将经过处理的输出值传送到执行器。

要使用数字量输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择条目“Output_PWM”。
2. 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入数字量输出的地址。

过程值设置 V1 (S7-1200, S7-1500)
在“过程值设置”(Process value settings) 组态窗口中，组态过程值的标定并指定过程值的绝

对限值。

标定过程值

如果已在基本设置中对 Input_PER 的使用进行了组态，则需要将模拟量输入值转换为过程值

的物理量。 当前组态将显示在 Input_PER 画面中。 
如果过程值与模拟量输入值成正比，则将使用上下限值对来标定 Input_PER。
1. 在“标定的过程值的下限”(Scaled low process value) 和“下限”(Low) 输入字段中输入一对下

限值。

2. 在“标定的过程值的上限”(Scaled high process value) 和“上限”(High) 输入框中输入一对上
限值。

这些值对的默认设置保存在硬件配置中。 要使用硬件配置中的值对，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中选择指令 PID_Compact。
2. 在基本设置中连接 Input_PER 与模拟量输入。

3. 在过程值设置中单击“自动设置”(Automatic setting) 按钮。

现有值将被硬件配置中的值覆盖。

监视过程值

指定过程值的绝对上限和下限。 只要在运行期间超出这些限值，控制器就会关闭，同时输

出值设置为 0%。 必须为受控系统输入合理的限值。 合理的限值在获取 优 PID 参数的优化

过程中是重要的。 
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“过程值的上限”的默认值是 120 %。在 I/O 输入中，过程值 大可超出标准范围 18%（过

范围）。 如果超出“过程值的上限”，将不再报告错误。 仅识别断线和短路，然后 
PID_Compact 切换到“未激活”模式。

警告

如果将过程值的限值范围设置得非常大（例如 -3.4*1038...+3.4*1038），则将禁用过程值

监视功能。 如果发生错误，则可能损坏系统。 

参见

过程值监视 V1 (页 807)
PWM 限值 V1 (页 808)
输出值的限值 V1 (页 810)
PID 参数 V1 (页 811)

高级设置 V1 (S7-1200, S7-1500)

过程值监视 V1 (S7-1200, S7-1500)
在“过程值监视”(Process value monitoring) 组态窗口中，组态过程值的警告上限和下限。如

果在运行期间超出或低于某一警告限值，则将在 PID_Compact 指令的以下参数中显示一条

警告：

• 输出参数 InputWarning_H，前提是超出警告上限

• 输出参数 InputWarning_L，前提是低于警告下限

警告限值必须处于过程值的限值范围内。

如果未输入警告限值，将使用过程值的上限和下限。

示例

过程值上限 = 98° C；警告上限 = 90° C 
警告下限 = 10° C；过程值下限 = 0° C
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PID_Compact 将按如下方式响应：

过程值 InputWarning_H InputWarning_L 工作模式

> 98° C TRUE FALSE 未激活

≤ 98° C 且 > 90° C TRUE FALSE 自动模式

≤ 90° C 且 ≥ 10° C FALSE FALSE 自动模式

< 10° C 且 ≥ 0° C FALSE TRUE 自动模式

< 0° C FALSE TRUE 未激活

参见

过程值设置 V1 (页 806)
PWM 限值 V1 (页 808)
输出值的限值 V1 (页 810)
PID 参数 V1 (页 811)

PWM 限值 V1 (S7-1200, S7-1500)
输出参数中的值已转换为脉冲序列，该序列通过脉宽调制的方式在输出参数 Output_PWM 中
输出。 
在 PID 算法采样时间内计算 Output。该采样时间用作脉宽调制的时间。

在预调节或精确调节期间确定 PID 算法采样时间。如果手动设置 PID 参数，则还需要组态 PID 
算法采样时间。 
在 PID_Compact 采样时间内输出 Output_PWM。PID_Compact 采样时间等于调用 OB 的周

期时间。

脉冲宽度与 Output 中的值成比例并始终为 PID_Compact 采样时间的整数倍。 
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① PID_Compact 采样时间

② PID 算法采样时间 
③ 脉冲持续时间

④ 中断时间

“ 短开启时间”或“ 短关闭时间”舍入为采样时间 PID_Compact 的整数倍。 
脉冲或中断时间永远不会小于 短开关时间。在下一个周期中累加和补偿由此引起的误差。

示例

PID_Compact 采样时间（等于调用 OB 的周期时间）= 100 ms
PID 算法采样时间（等于持续时间） = 1000 ms
短开启时间 = 200 ms

输出恒定为 15%。可输出的 小脉冲为 PID_Compact 20%。在第一个周期内不输出脉冲。在

第二个周期内，将第一个周期内未输出的脉冲累加到第二个周期的脉冲。 
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① PID_Compact 采样时间

② PID 算法采样时间 
⑤ 短 ON 时间

为 大程度地减小工作频率并节省执行器，可延长 短开关时间。

如果要使用“Output”或“Output_PER”，则必须分别为 短开关时间组态值 0.0。

说明

短开关时间只影响输出参数 Output_PWM，不用于 CPU 中集成的任何脉冲发生器。

参见

过程值设置 V1 (页 806)
过程值监视 V1 (页 807)
输出值的限值 V1 (页 810)
PID 参数 V1 (页 811)

输出值的限值 V1 (S7-1200, S7-1500)
在“输出值的限值”组态窗口中，以百分比形式组态输出值的绝对限值。无论是在手动模式

还是自动模式下，都不要超过输出值的绝对限值。如果在手动模式下指定了一个超出限值范

围的输出值，则 CPU 会将有效值限制为组态的限值。
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有效的输出值限值取决于所用的 Output。

Output -100.0 到 100.0
Output_PER -100.0 到 100.0
Output_PWM 0.0 到 100.0

如果发生错误，则 PID_Compact 会将输出值设置为 0.0。因此，0.0 必须始终处于输出值的

限值范围内。如果要使输出值下限大于 0.0，则需要在用户程序中为 Output 和 Output_PER 
增加一个偏移量。

参见

过程值设置 V1 (页 806)
过程值监视 V1 (页 807)
PWM 限值 V1 (页 808)
PID 参数 V1 (页 811)

PID 参数 V1 (S7-1200, S7-1500)
PID 参数显示在“PID 参数”(PID Parameters) 组态窗口中。在控制器调节期间将调整 PID 参数

以适应受控系统。用户不必手动输入 PID 参数。

说明

当前激活的 PID 参数位于 sRet 结构中（对于 PID_Compact V1），而对于 PID_Compact V2，
则位于 Retain.CtrlParams 结构中。  
请仅在“未激活”在线模式下更改当前激活的 PID 参数，以防 PID 控制器出现故障。

如果要在线更改“自动模式”或“手动模式”下的 PID 参数，则按照以下步骤更改 PID 参数：

• PID_Compact V1：更改 sBackUp 结构中的 PID 参数并执行针对 sRet 结构带有 
sPid_Cmpt.b_LoadBackUp = TRUE 的更改。

• PID_Compact V2：更改 CtrlParamsBackUp 结构中的 PID 参数并执行针对 Retain.CtrlParams 结
构带有 LoadBackUp = TRUE 的更改。

在线更改“自动模式”下的 PID 参数将导致输出值跳变。

PID 算法根据以下等式工作：
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y  =  K
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 (w - x) + (c · w - x)[ (b · w - x) +
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· s

a · T
D
 · s + 1

]

y PID 算法的输出值

Kp 比例增益

s 拉普拉斯运算符

b 比例作用权重

w 设定值 
x 过程值

TI 积分作用时间

a 微分延迟系数（微分延迟 T1 = a × TD）

TD 微分作用时间

c 微分作用权重

下图说明了集成到 PID 算法中的参数：

所有 PID 参数均具有保持性。如果手动输入 PID 参数，则必须完整下载 PID_Compact。
将工艺对象下载到设备 (页 753)

比例增益

该值用于指定控制器的比例增益。PID_Compact 不使用负比例增益。在“基本设置 > 控制器

类型”下，控制逻辑会反转。
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积分作用时间

积分作用时间用于确定积分作用的时间特性。积分作用时间 = 0.0 时，将禁用积分作用。当

积分作用时间在“自动模式”下通过在线方式由不同值变为 0.0，则删除先前的积分操作且

输出值跳跃。

微分作用时间

微分作用时间用于确定微分作用的时间特性。微分作用时间 = 0.0 时，将禁用微分作用。

微分延迟系数

微分延迟系数用于延迟微分作用的生效。 
微分延迟 = 微分作用时间 × 微分延迟系数

• 0.0：微分作用仅在一个周期内有效，因此几乎不产生影响。

• 0.5：此值经实践证明对于具有一个优先时间常量的受控系统非常有用。

• > 1.0：系数越大，微分作用的生效时间延迟越久。

比例作用权重

比例作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：应对设定值变化的比例作用完全有效

• 0.0：应对设定值变化的比例作用无效

当过程值变化时，比例作用始终完全有效。

微分作用权重

微分作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：设定值变化时微分作用完全有效

• 0.0：设定值变化时微分作用不生效

当过程值变化时，微分作用始终完全有效。
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PID 算法采样时间 
受控系统需要一定的时间来对输出值的变化做出响应。因此，建议不要在每次循环中都计算

输出值。PID 算法的采样时间是两次计算输出值之间的时间。该时间在调节期间进行计算，

并舍入为循环时间的倍数。PID_Compact 的所有其它功能会在每次调用时执行。

如果使用 Output_PWM，PID 算法的采样时间将用作脉宽调制的持续时间。输出信号的精度

由 PID 算法采样时间与 OB 的周期时间之比来确定。因此，建议周期时间的 大值为 PID 算
法采样时间的十分之一。

调节的规则

在“控制器结构”(Controller structure) 下拉列表中选择要计算 PI 还是 PID 参数。

• PID
预调节和精确调节期间计算 PID 参数。

• PI
预调节和精确调节期间计算 PI 参数。

• 用户自定义

如果通过用户程序为预调节和精确调节组态了不同的控制器结构，则下拉列表会显示“用

户自定义”(User-defined)。 

参见

为指定受控系统选择控制器结构 (页 746)

调试 PID_Compact V1 (S7-1200, S7-1500)

调试 V1 (S7-1200, S7-1500)
调试窗口有助于您调试 PID 控制器。 可以在趋势视图中监视设定值、过程值以及输出值随

时间轴的变化。 调试窗口支持以下功能：

• 控制器预调节

• 控制器精确调节

使用精确调节对 PID 参数进行精确调节。

• 在趋势视图中监视当前闭环控制

• 通过指定手动输出值测试受控系统

所有功能均要求已与 CPU 建立在线连接。
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基本处理操作

• 在“采样时间”(Sampling time) 下拉列表中，选择所需的采样时间。

调试窗口中的所有值将以所选的更新时间进行更新。

• 如果要使用调试功能，请单击测量组中的“启动”(Start) 图标。

将启动值记录操作。 设定值、过程值以及输出值的当前值将输入到趋势视图中。 可以对

调试窗口进行操作。

• 如果要结束调试功能，请单击“停止”(Stop) 图标。

可以继续对趋势视图中记录的值进行分析。

关闭调试窗口将终止趋势视图中的记录操作并删除所记录的值。

参见

预调节 V1 (页 815)
精确调节 V1 (页 816)
“手动”模式 V1 (页 818)

预调节 V1 (S7-1200, S7-1500)
预调节功能可确定对输出值跳变的过程响应，并搜索拐点。 根据受控系统的 大斜率与死

时间计算已调节的 PID 参数。

过程值越稳定，PID 参数就越容易计算，结果的精度也会越高。 只要过程值的上升速率明显

高于噪声，就可以容忍过程值的噪声。 重新计算前会备份 PID 参数。 

要求

• 已在循环中断 OB 中调用“PID_Compact”指令。

• ManualEnable = FALSE
• PID_Compact 处于“未激活”或“手动”模式。

• 控制器调节期间不能更改设定值。 否则将禁用 PID_Compact。
• 设定值和过程值均处于组态的限值范围内（请参见“过程值监视”组态）。

• 设定值与过程值的差值大于过程值上限与过程值下限之差的 30%。

• 设定值与过程值的差值大于设定值的 50%。
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步骤

要执行预调节，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中双击“PID_Compact > 调试”(PID_Compact > Commissioning) 条目。

2. 在“调节模式”(Tuning mode) 下拉列表中选择条目“预调节”(Pretuning)。
3. 单击“Start”图标。

– 将建立在线连接。

– 将启动值记录操作。

– 将启动预调节功能。

– “状态”(Status) 字段显示当前步骤和所发生的所有错误。 进度条指示当前步骤的进度。

说明

当进度条达到 100% 以及控制器调节功能看似受阻时，请单击“Stop”图标。 检查工艺

对象的组态，必要时请重新启动控制器调节功能。

结果

如果执行预调节时未产生错误消息，则 PID 参数已调节完毕。PID_Compact 将切换到自动模

式并使用已调节的参数。在电源关闭以及重启 CPU 期间，已调节的 PID 参数保持不变。

如果无法实现预调节，PID_Compact 将切换到“未激活”模式。 

参见

调试 V1 (页 814)
精确调节 V1 (页 816)
“手动”模式 V1 (页 818)

精确调节 V1 (S7-1200, S7-1500)
精确调节将使过程值出现恒定受限的振荡。 将根据此振荡的幅度和频率为操作点优化 PID 参
数。 所有 PID 参数都将根据相应结果进行重新计算。 精确调节得出的 PID 参数通常比预调

节得出的 PID 参数具有更好的主控和扰动特性。

PID_Compact 将自动尝试生成大于过程值噪声的振荡。 过程值的稳定性对精确调节的影响

非常小。重新计算前会备份 PID 参数。
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要求

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_Compact 指令。

• ManualEnable = FALSE
• 设定值和过程值均处于组态的限值范围内（请参见“过程值监视”组态）。

• 在操作点处，控制回路已稳定。 过程值与设定值一致时，表明到达了操作点。

• 不能被干扰。

• 控制器调节期间不能更改设定值。

• PID_Compact 处于未激活模式、自动模式或手动模式。

过程取决于初始情况

可以在“未激活”、“自动”或“手动”模式下启动精确调节。 在以下模式下启动精确调

节时，具体情况如下所述：

• 自动模式

如果希望通过控制器调节来改进现有 PID 参数，请在自动模式下启动精确调节。

PID_Comact 将使用现有的 PID 参数进行调节，直到控制回路已稳定并且精确调节的要求

得到满足为止。之后才会启动精确调节。 
• 未激活模式或手动模式

如果满足预调节的要求，则启动预调节。 建立的 PID 参数将用于进行调节，直到控制回

路已稳定并且精确调节的要求得到满足为止。之后才会启动精确调节。如果无法实现预

调节，PID_Compact 将切换到“未激活”模式。

如果预调节的过程值已经十分接近设定值，则将尝试利用 小或 大输出值来达到设定

值。 这可能会增加超调量。 
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步骤

要执行“精确调节”，请按以下步骤操作：

1. 在“调节模式”(Tuning mode) 下拉列表中选择条目“精确调节”(Fine tuning)。
2. 单击“Start”图标。

– 将建立在线连接。

– 将启动值记录操作。

– 将启动精确调节过程。

– “状态”(Status) 字段显示当前步骤和所发生的所有错误。 进度条指示当前步骤的进度。

说明

当进度条达到 100% 以及控制器调节功能看似受阻时，请单击“调节模式”(Tuning mode) 
组中的“Stop”图标。 检查工艺对象的组态，必要时请重新启动控制器调节功能。

结果

如果已执行精确调节且没有错误，则 PID 参数已得到优化。 PID_Compact 切换到自动模式，

并使用优化的参数。 在电源关闭以及重启 CPU 期间，优化的 PID 参数保持不变。 
如果“精确调节”期间出错，PID_Compact 将切换到“未激活”模式。

参见

调试 V1 (页 814)
预调节 V1 (页 815)
“手动”模式 V1 (页 818)

“手动”模式 V1 (S7-1200, S7-1500)
下面说明如何在工艺对象“PID Compact”的调试窗口中使用“手动”工作模式。

要求

• “PID_Compact”指令在循环中断 OB 中调用。

• 与 CPU 建立了在线连接，并且 CPU 处于“RUN”模式。

• 已通过“启动”(Start) 图标启用了调试窗口的功能。
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步骤

如果要通过指定手动值来测试过程，请使用调试窗口中的“手动模式”。 要定义手动值，请

按以下步骤操作：

1. 在“控制器的在线状态”(Online status of the controller) 区域中，选中复选框“手动模
式”(Manual mode)。
PID_Compact 将在手动模式下运行。 新的当前输出值仍然有效。

2. 在“输出”(Output) 字段中，输入 % 形式的手动值。

3. 单击控制图标 。

结果

手动值被写入 CPU 并立即生效。

说明

PID_Compact 继续监视过程值。 如果超出过程值的限值，则将禁用 PID_Compact。

如果希望 PID 控制器重新指定输出值，请清除“手动模式”(Manual mode) 复选框。 到自动

模式的切换是无扰动的。

参见

调试 V1 (页 814)
预调节 V1 (页 815)
精确调节 V1 (页 816)
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使用 PLCSIM 仿真 PID_Compact V1 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 PLCSIM 进行仿真 
对于使用 PLCSIM 进行的仿真，仿真 PLC 的时间特性与“真实”PLC 并不完全相同。仿真 PLC 
循环中断 OB 的实际周期时钟波动比“真实”PLC 的波动大。

在标准组态中，PID_Compact 会自动确定调用之间的时间，并监视波动情况。

因此，使用 PLCSIM 仿真 PID_Compact 时，可能检测到采样时间错误 (ErrorBits = 
DW#16#00000800)。 
在这种情况下，PID_Compact 切换到“未激活”模式 (State = 0)。
为防止此类情况发生，应按下列方式为使用 PLCSIM 进行的仿真组态 PID_Compact：
• sb_EnCyclEstimation = FALSE
• sb_EnCyclMonitoring = FALSE
• sPid_Calc.r_Cycle：以秒为单位为此变量分配调用循环中断 OB 的周期时钟。

3.3.2 使用 PID_3Step (S7-1200, S7-1500)

3.3.2.1 工艺对象 PID_3Step (S7-1200, S7-1500)
工艺对象 PID_3Step 提供一个 PID 控制器，可通过积分响应对阀门或执行器进行调节。   
可组态以下控制器：

• 带位置反馈的三点步进控制器

• 不带位置反馈的三点步进控制器

• 具有模拟量输出值的阀门控制器

PID_3Step 连续采集在控制回路内测量的过程值并将其与设定值进行比较。PID_3Step 根据

所生成的控制偏差来计算输出值，通过该输出值，过程值可以尽可能快速且稳定地到达设定

值。PID 控制器的输出值由三种作用构成：

• 比例作用

输出值的比例作用与控制偏差成比例增加。

• I 作用

输出值的积分作用一直增加，直到控制偏差达到平衡状态。 
• D 作用

微分作用随控制偏差的变化率而增加。过程值会尽快校正到设定值。如果控制偏差的变

化率下降，则微分作用将再次减弱。
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指令 PID_3Step 在预调节期间计算受控系统的比例、积分和微分参数。精确调节可用于进一

步调节这些参数。用户不必手动确定这些参数。

附加信息

• 软件控制器概述 (页 748) 
• 添加工艺对象 (页 750) 
• 组态工艺对象 (页 751) 
• 组态 PID_3Step V2 (页 821) 
• 组态 PID_3Step V1 (页 840) 

原理

有关详细信息，请参见西门子工业在线支持中的以下常见问题解答。

• 条目 ID 68011827 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/68011827)

3.3.2.2 PID_3Step V2 (S7-1200, S7-1500)

组态 PID_3Step V2 (S7-1200, S7-1500)

基本设置 V2 (S7-1200, S7-1500)

简介 V2 (S7-1200, S7-1500)
在巡视窗口或组态窗口的“基本设置”(Basic settings) 下，组态工艺对象“PID_3Step”的以下

属性：

• 物理量

• 控制逻辑

• 复位后的启动行为

• 设定值（仅在巡视窗口中）

• 过程值（仅在巡视窗口中）

• 输出值（仅在巡视窗口中）

• 位置反馈（仅在巡视窗口中）
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设定值、过程值、输出值和位置反馈

只能在程序编辑器的巡视窗口中组态设定值、过程值、输出值和位置反馈。 为每个值选择

一个源：

• 背景 DB
使用背景数据块中保存的值。

必须通过用户程序在背景 DB 中更新值。

指令中不应有值。

可通过 HMI 进行更改。

• 指令

使用与指令相连的值。 
每次调用指令时都会将值写入背景数据块。

无法通过 HMI 进行更改。

控制模式 V2 (S7-1200, S7-1500)

物理量

在“控制器类型”(Controller type) 组中，为设定值和过程值选择测量单位和物理量。设定值

和过程值将以该测量单位显示。

控制逻辑

通常，可通过增大输出值来增大过程值。这种做法称为常规控制逻辑。 
PID_3Step 不使用负比例增益。要在输出值增大时使过程值减小，请选中复选框“反转控制

逻辑”(Invert control logic)。
示例

• 打开排泄阀将使容器盛装物的液位降低。

• 增加冷却能力将使温度降低。

启动特性

1. 要在 CPU 重启后切换到“未激活”模式，请清除“在 CPU 重启后激活模式”(Activate Mode 
after CPU restart) 复选框。
要在 CPU 重启后切换到“模式”(Mode) 参数中保存的工作模式，请选中“在 CPU 重启后激活
模式”(Activate Mode after CPU restart) 复选框。 

2. 在“将模式设置为”(Set Mode to) 下拉列表中，选择要在完整下载到设备后启用的模式。
完整下载到设备后，PID_3Step 以所选工作模式启动。以后每次重启时，PID_3Step 都以上次
保存在“模式”(Mode) 中的模式启动。
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示例

您已选中“在 CPU 重启后激活模式”(Activate Mode after CPU restart) 复选框和“将模式设

置为”(Set Mode to) 列表中的“预调节”(Pretuning) 条目。完整下载到设备后，PID_3Step 以
“预调节”(Pretuning) 模式启动。如果预调节仍处于激活状态，则 PID_3Step 在 CPU 重启后

再次以“预调节”(Pretuning) 模式启动。如果预调节已成功完成并且自动模式处于激活状态，

则 PID_3Step 在 CPU 重启后以“自动模式”(Automatic mode) 启动。  

设定值 V2 (S7-1200, S7-1500)

步骤

要定义固定设定值，请按以下步骤操作：

1. 选择“背景 DB”(Instance DB)。
2. 输入一个设定值，例如 80° C。
3. 删除指令中的任何条目。

要定义可变设定值，请按以下步骤操作：

1. 选择“指令”(Instruction)。
2. 输入保存设定值的 REAL 变量的名称。

可通过程序控制的方式来为该 REAL 变量分配变量值，例如，采用时间控制的方式来更改设定
值。

过程值 V2 (S7-1200, S7-1500)
如果直接使用模拟量输入值，则 PID_3Step 会将该模拟量输入值标定为物理量。

如果要预先处理一下该模拟量输入值，则需要编写一个处理程序。 例如，过程值与模拟量

输入值并不成正比。 经过处理的过程值必须为浮点格式。 

步骤

要使用未经处理的模拟量输入值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Input”中选择条目“Input_PER”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入模拟量输入的地址。

要使用经过处理的浮点格式的过程值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Input”中选择条目“Input”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入变量的名称，用来保存经过处理的过程值。
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位置反馈 V2 (S7-1200, S7-1500)
位置反馈组态取决于所用的执行器。

• 不提供位置反馈的执行器

• 提供数字停止位信号的执行器

• 提供模拟位置反馈的执行器

• 提供模拟位置反馈和停止位信号的执行器

不提供位置反馈的执行器 
要为不提供位置反馈的执行器组态 PID_3Step，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Feedback”中选择条目“无 Feedback”(No feedback)。

提供数字停止位信号的执行器 
要为提供停止位信号的执行器组态 PID_3Step，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Feedback”中选择条目“无 Feedback”(No feedback)。
2. 激活“执行器停止位信号”(Actuator endstop signals) 复选框。

3. 选择“指令”(Instruction) 作为 Actuator_H 和 Actuator_L 的源。

4. 分别为 Actuator_H 和 Actuator_L 输入数字量输入地址。

提供模拟位置反馈的执行器 
要为提供模拟位置反馈的执行器组态 PID_3Step，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Feedback”中选择条目“Feedback”或“Feedback_PER”。
– 使用 Feedback_PER 的模拟量输入值。 在执行器设置中组态 Feedback_PER 标定。

– 使用用户程序处理 Feedback 的模拟量输入值。

2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入模拟量输入的地址或者用户程序的变量。

提供模拟位置反馈和停止位信号的执行器 
要为提供模拟位置反馈和停止位信号的执行器组态 PID_3Step，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Feedback”中选择条目“Feedback”或“Feedback_PER”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入模拟量输入的地址或者用户程序的变量。

4. 激活“执行器停止位信号”(Actuator endstop signals) 复选框。
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5. 选择“指令”(Instruction) 作为 Actuator_H 和 Actuator_L 的源。

6. 分别为 Actuator_H 和 Actuator_L 输入数字量输入地址。

输出值 V2 (S7-1200, S7-1500)
PID_3Step 提供模拟量输出值 (Output_PER) 和数字量输出值（Output_UP、Output_DN）。

执行器将决定要使用的输出值。

• Output_PER
执行器具有相关的电机转换时间，可通过模拟量输出触发该执行器，并通过连续信号（如 
0...10 V 或 4...20 mA）控制该执行器。Output_PER 的值与阀门的目标位置相对应，例

如，当阀门打开 50% 时 Output_PER = 13824。 
对于自动调节和抗饱和行为，例如，PID_3Step 会将因电机转换时间所致的模拟量输出值

对过程的延迟影响考虑在内。如果相关电机转换时间并未影响过程（如使用电磁阀），因

此输出值直接且完全影响过程，则使用 PID_Compact。
• Output_UP、Output_DN

执行器具有相关电机转换时间，通过两个数字量输出控制执行器。

Output_UP 沿打开状态方向移动阀门。

Output_DN 沿关闭状态方向移动阀门。

在计算模拟量输出值和数字量输出值时，会将电机转换时间考虑在内。自动调节和抗饱和行

为期间，需要该时间来确保正常运行。因此，应在“执行器设置”下组态电机转换时间，其

值为电机将执行器从关闭状态转为开启状态所需的时间。

步骤

要使用模拟量输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择条目“Output（模拟量）”(Output_PER (analog))。
2. 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入模拟量输出的地址。

要使用数字量输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择条目“Output（数字量）”(Output (digital))。
2. 为 Output_UP 和 Output_DN 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入数字量输出的地址。

要使用用户程序来处理输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择与该执行器对应的条目。

2. 选择“指令”(Instruction)。
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3. 输入用于处理输出值的变量的名称。

4. 通过模拟量或数字量 CPU 输出将经过处理的输出值传送到执行器。

过程值设置 V2 (S7-1200, S7-1500)

过程值标定 V2 (S7-1200, S7-1500)
如果已在基本设置中对 Input_PER 的使用进行了组态，则必须将模拟量输入值转换为过程值

的物理量。 当前组态将显示在 Input_PER 画面中。 
如果过程值与模拟量输入值成正比，则将使用上下限值对来标定 Input_PER。

步骤

要标定过程值，请按下列步骤操作：

1. 在“标定的过程值的下限”(Scaled low process value) 和“下限”(Low) 文本框中输入一对下限
值。

2. 在“标定的过程值的上限”(Scaled high process value) 和“上限”(High) 输入框中输入一对上
限值。

这些值对的默认设置存储在硬件配置中。 要使用硬件配置中的值对，请按下列步骤操作：

1. 在程序编辑器中选择 PID_3Step 指令。

2. 在基本设置中将 Input_PER 与模拟量输入互连。

3. 在过程值设置中单击“自动设置”(Automatic setting) 按钮。

现有值将被硬件配置中的值覆盖。

过程值的限值 V2 (S7-1200, S7-1500)
必须为过程值指定正确的绝对上限和绝对下限，作为受控系统的限值。只要过程值超出这些

限值，就会出现错误 (ErrorBits = 0001h)。 如果超出过程值的限值，则取消调节操作。 可以

在执行器设置中指定 PID_3Step 在自动模式下对错误的响应方式。
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执行器设置 V2 (S7-1200, S7-1500)

执行器 V2 (S7-1200, S7-1500)

执行器特定的时间

组态电机转换时间和 短开关时间，以防止执行器被损坏。可以在执行器数据表中找到相应

规范。

电机转换时间指的是电机将执行器从关闭状态转为开启状态所需的时间（以秒为单位）。可

以在调试期间测量电机转换时间。

在计算模拟量输出值和数字量输出值时，会将电机转换时间考虑在内。自动调节和抗饱和行

为期间，需要该时间来确保正常运行。

如果相关电机转换时间并未影响过程（如使用电磁阀），因此输出值直接且完全影响过程，

则使用 PID_Compact。
电机转换时间具有保持性。如果手动输入电机转换时间，则必须完整下载 PID_3Step。 
将工艺对象下载到设备 (页 753)
如果正在使用“Output_UP”或“Output_DN”，则可通过 短开启时间和 短关闭时间来降低开

关频率。

在自动模式下，计算出的开启或关闭时间会进行累加，并且仅当累加总和大于或等于 短开

启或关闭时间时，计算出的开启或关闭时间才生效。

手动模式下，Manual_UP = TRUE 或 Manual_DN = TRUE 操作执行器并至少持续 短开启时

间或 短关闭时间。

如果已选择模拟量输出值 Output_PER，将不评估 短开启时间和 短关闭时间，并且也无

法更改这两个时间。
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对错误的响应

PID_3Step 需要预设置，以便在发生错误时，控制器在大多数情况下均可保持激活状态。如

果在控制器模式下频繁发生错误，则该默认响应会对控制响应产生负面影响。这种情况下，

检查 Errorbits 参数并消除错误原因。

注意

您的系统可能已损坏。

如果在出现错误时输出“错误未决时的当前值”或“错误未决时的替代输出值”，则 
PID_3Step 将保持自动模式，即使已超出过程值的限值。这可能损坏您的系统。 
必须组态受控系统在出现错误时如何作出响应以避免系统损坏。 

PID_3Step 会在出现错误时生成可编程的输出值：

• 当前值

PID_3Step 关闭，且不再修改执行器位置。

• 发生错误时（错误未决时）的当前值

PID_3Step 的控制器功能被关闭，并且执行器的位置不再发生变化。

如果在自动模式下发生以下错误，则只要这些错误不再处于未决状态，PID_3Step 便会返

回到自动模式。

– 0002h：Input_PER 参数的值无效。

– 0200h：Input 参数的值无效。

– 0400h：输出值计算失败。

– 1000h：Setpoint 参数的值无效。

– 2000h：Feedback_PER 参数的值无效。

– 4000h：Feedback 参数的值无效。

– 8000h：数字位置反馈期间出错。

– 20000h：变量 SavePosition 的值无效。

如果发生一个或多个下列错误，则 PID_3Step 停留在

自动模式下：

– 0001h：参数 Input 超出了过程值限值的范围。

– 0800h：采样时间错误

– 40000h：Disturbance 参数的值无效。

如果在手动模式下发生错误，则 PID_3Step 仍保持在手动模式下。

如果在调节或转换时间测量期间发生错误，PID_3Step 将切换到启动调节或转换时间测量

时的模式。只有发生以下错误时不会中止调节：

– 0020h：精确调节期间不允许预调节。

PID 控制

3.3 PID 控制（S7-1200、S7-1500） (S7-1200, S7-1500)

使用工艺功能

828 编程和操作手册, 11/2022



• 替代输出值

PID_3Step 将执行器移动到替代输出值位置，然后关闭。

• 错误未决时的替代输出值

PID_3Step 将执行器移动到替代输出值位置。达到替代输出值时，PID_3Step 的响应与处理

“错误未决时的当前值”的方式相同。 
输入百分数形式的替代输出值。

使用不提供模拟位置反馈（Config.OutputPerOn = FALSE 和 Config.FeedbackOn = FALSE）
的 Output_UP 和 Output_DN 时，只能组态替代输出值 0% 和 100%。为了到达上端或下端

停止位，执行器沿相应的方向移动。如果存在停止位 (Config.ActuatorEndStopOn = TRUE)，
Output_UP 和 Output_DN 使用 Actuator_H = TRUE 或 Actuator_L = TRUE 复位。如果不存在

停止位信号 (Config.ActuatorEndStopOn = FALSE)，则 Output_UP 和 Output_DN 将在 
Config.VirtualActuatorLimit * Retain.TransitTime/100 的行程时间过后复位。

使用 Output_PER 或模拟位置反馈（Config.OutputPerOn = TRUE 或 Config.FeedbackOn = 
TRUE）时，可以组态输出值限值内的任何替代输出值。

反馈标定 V2 (S7-1200, S7-1500)

标定位置反馈

如果已在基本设置中组态使用 Feedback_PER，则需要将模拟量输入值转换为百分数形式。 
当前组态将显示在“Feedback”画面中。 
使用上下限值对来标定 Feedback_PER。
1. 在“下端停止位”和“下限”输入框中输入一对下限值。

2. 在“上端停止位”和“上限”输入框中输入一对上限值。

“下端停止位”必须小于“上端停止位”；“下限”必须小于“上限”。

“上端停止位”和“下端停止位”的有效值取决于：

• 无 Feedback、Feedback、Feedback_PER
• Output（模拟量）、Output（数字量）

Output Feedback 下端停止位 上端停止位

Output（数字量） 无 Feedback 无法设置 (0.0%) 无法设置 (100.0%)
Output（数字量） Feedback -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
Output（数字量） Feedback_PER -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
Output（模拟量） 无 Feedback 无法设置 (0.0%) 无法设置 (100.0%)
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Output Feedback 下端停止位 上端停止位

Output（模拟量） Feedback -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
Output（模拟量） Feedback_PER -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%

输出值的限值 V2 (S7-1200, S7-1500)

限制输出值

在测量转换时间期间且模式 = 10 时，输出值才能高于上限或低于下限。在所有其它模式下

输出值都会被限制为这些值。 
在“输出值上限”和“输出值下限”输入框中，键入输出值的绝对限值。输出值的限值必须

位于“下端停止位”和“上端停止位”范围内。

如果无 Feedback 可用并且置位了 Output（数字量），则不可限制输出值。Output_UP 和 
Output_DN 将在 Actuator_H = TRUE 或 Actuator_L = TRUE 时复位。如果不存在停止位信号，

则 Output_UP 和 Output_DN 将在 150% 的电机执行时间的行程时间过后复位。

默认值 150% 可以通过变量 Config.VirtualActuatorLimit 进行调整。自 PID_3Step 版本 2.3 起，

可以通过 Config.VirtualActuatorLimit = 0.0 取消激活行程时间的监视和限制。

高级设置 V2 (S7-1200, S7-1500)

过程值监视 V2 (S7-1200, S7-1500)
在“过程值监视”(Process value monitoring) 组态窗口中，组态过程值的警告上限和下限。如

果在运行期间超出或低于某一警告限值，则将在 PID_3Step 指令的以下参数中显示一条警告：

• 输出参数 InputWarning_H，前提是超出警告上限

• 输出参数 InputWarning_L，前提是低于警告下限

警告限值必须处于过程值的限值范围内。 
如果未输入警告限值，将使用过程值的上限和下限。

示例

过程值上限 = 98° C；警告上限 = 90° C 
警告下限 = 10° C；过程值下限 = 0° C
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PID_3Step 将按如下方式响应：

过程值 InputWarning_
H 

InputWarning_
L

ErrorBits 工作模式

> 98° C TRUE FALSE 0001h 按照组态

≤ 98° C 且 > 90° C TRUE FALSE 0000h 自动模式

≤ 90° C 且 ≥ 10° C FALSE FALSE 0000h 自动模式

< 10° C 且 ≥ 0° C FALSE TRUE 0000h 自动模式

< 0° C FALSE TRUE 0001h 按照组态

在执行器设置中，您可以组态超出过程值上限或下限时 PID_3Step 的响应。

PID 参数 V2 (S7-1200, S7-1500)
PID 参数显示在“PID 参数”(PID Parameters) 组态窗口中。在控制器调节期间将调整 PID 参数

以适应受控系统。用户不必手动输入 PID 参数。

说明

当前激活的 PID 参数位于 Retain.CtrlParams 结构中。  
请仅在“未激活”在线模式下更改当前激活的 PID 参数，以防 PID 控制器出现故障。

如果要在线更改“自动模式”下或“手动模式”下的 PID 参数，更改 CtrlParamsBackUp 结
构中的 PID 参数并执行针对 Retain.CtrlParams 结构的更改，具体方式如下：

• PID_3Step V1：应用带有 Config.LoadBackUp = TRUE 的更改

• PID_3Step V2：应用带有 LoadBackUp = TRUE 的更改

在线更改“自动模式”下的 PID 参数将导致输出值跳变。

PID 算法根据以下等式工作：
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Δ y  =  K
p 
 · s  ·  (w - x) + (c · w - x)[ (b · w - x) +

1

T
I 
 ·

  
s

T
D 

· s

a · T
D
 · s + 1

]

Δy PID 算法的输出值

Kp 比例增益

s 拉普拉斯运算符

b 比例作用权重

w 设定值

x 过程值

TI 积分时间

a 微分延迟系数（微分延迟 T1 = a × TD）

TD 微分作用时间

c 微分作用权重

下图说明了集成到 PID 算法中的参数：

所有 PID 参数均具有保持性。如果手动输入 PID 参数，则必须完整下载 PID_3Step。 
将工艺对象下载到设备 (页 753) 

比例增益

该值用于指定控制器的比例增益。PID_3Step 不使用负比例增益。在“基本设置 > 控制器类

型”下，控制逻辑会反转。
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积分时间

积分时间用于确定积分作用的时间特性。积分时间 = 0.0 时，将禁用积分作用。当积分作用

时间在“自动模式”下通过在线方式由不同值变为 0.0，则删除先前的积分操作且输出值跳

跃。

微分作用时间

微分作用时间用于确定微分作用的时间特性。微分作用时间 = 0.0 时，将禁用微分作用。

微分延迟系数

微分延迟系数用于延迟微分作用的生效。 
微分延迟 = 微分作用时间 × 微分延迟系数

• 0.0：微分作用仅在一个周期内有效，因此几乎不产生影响。

• 0.5：此值经实践证明对于具有一个优先时间常量的受控系统非常有用。

• > 1.0：系数越大，微分作用的生效时间延迟越久。

比例作用权重

比例作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：应对设定值变化的比例作用完全有效

• 0.0：应对设定值变化的比例作用无效

当过程值变化时，比例作用始终完全有效。

微分作用权重

微分作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：设定值变化时微分作用完全有效

• 0.0：设定值变化时微分作用不生效

当过程值变化时，微分作用始终完全有效。
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PID 算法采样时间

受控系统需要一定的时间来对输出值的变化做出响应。因此，建议不要在每次循环中都计算

输出值。PID 算法的采样时间是两次计算输出值之间的时间。该时间在调节期间进行计算，

并舍入为 PID_3Step 采样时间的倍数。PID_3Step 的所有其它功能在每次调用时均执行。

死区宽度

死区可抑制控制器处于稳态的噪声分量。死区宽度指定死区的大小。如果死区宽度为 0.0，
则死区关闭。

如果将不等于 1.0 的值组态为比例作用权重或微分作用权重，则即使在死区内，设定值的变

化也会影响输出值。

无论权重如何，死区内的过程值变化都不会影响输出值。

参见

为指定受控系统选择控制器结构 (页 746)

调试 PID_3Step V2 (S7-1200, S7-1500)

预调节 V2 (S7-1200, S7-1500)
预调节可确定对输出值脉冲的过程响应，并搜索拐点。 根据受控系统的 大斜率与死时间

计算已调节的 PID 参数。 可在执行预调节和精确调节时获得 佳 PID 参数。

过程值越稳定，PID 参数就越容易计算，结果的精度也会越高。 只要过程值的上升速率明显

高于噪声，就可以容忍过程值的噪声。 可能的情况是处于工作模式“未激活”和“手动

模式”下。 重新计算前会备份 PID 参数。

预调节期间冻结设定值。 

要求

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_3Step 指令。

• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 已对电机转换时间进行了组态或测量。

• PID_3Step 处于下列模式之一： “未激活”、“手动模式”或“自动模式”。

• 设定值和过程值均处于组态的限值范围内（请参见“过程值设置”组态）。
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步骤

要执行预调节，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中双击“PID_3Step > 调试”(PID_3Step > Commissioning) 条目。

2. 在“调节”(Tuning) 工作区的“调节模式”(Tuning mode) 下拉列表中选择条目“预调
节”(Pretuning)。

3. 单击“Start”图标。

– 将建立在线连接。

– 将启动值记录操作。

– 将启动预调节功能。

– “状态”(Status) 字段显示当前步骤和所发生的所有错误。进度条指示当前步骤的进度。

说明

当进度条达到 100% 以及控制器调节功能看似受阻时，请单击“Stop”图标。检查工艺

对象的组态，必要时请重新启动控制器调节功能。

结果

如果执行预调节时未产生错误消息，则 PID 参数已调节完毕。PID_3Step 将切换到自动模式

并使用已调节的参数。在电源关闭以及重启 CPU 期间，已调节的 PID 参数保持不变。

如果无法实现预调节，PID_3Step 将根据已组态的响应对错误作出反应。 

精确调节 V2 (S7-1200, S7-1500)
精确调节将使过程值出现恒定受限的振荡。将根据此振荡的幅度和频率为操作点调节 PID 参
数。所有 PID 参数都根据结果重新计算。 精确调节得出的 PID 参数通常比预调节得出的 PID 
参数具有更好的主控和扰动特性。 可在执行预调节和精确调节时获得 佳 PID 参数。

PID_3Step 将自动尝试生成大于过程值噪声的振荡。 过程值的稳定性对精确调节的影响非常

小。 重新计算前会备份 PID 参数。

精确调节期间冻结设定值。 

要求

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_3Step 指令。

• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 已对电机转换时间进行了组态或测量。

PID 控制

3.3 PID 控制（S7-1200、S7-1500） (S7-1200, S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 835



• 设定值和过程值均处于组态的限值范围内（请参见“过程值设置”组态）。

• 在操作点处，控制回路已稳定。 过程值与设定值一致时，表明到达了操作点。

• 不能被干扰。

• PID_3Step 处于未激活模式、自动模式或手动模式。

过程取决于初始情况

在以下模式下启动精确调节时，具体情况如下所述：

• 自动模式

如果希望通过调节来改进现有 PID 参数，请在自动模式下启动精确调节。

PID_3Step 将使用现有的 PID 参数控制系统，直到控制回路已稳定并且精确调节的要求得

到满足为止。 之后才会启动精确调节。

• 未激活模式或手动模式

总是先启动预调节。已确定的 PID 参数将用于控制，直到控制回路已稳定并且精确调节

的要求得到满足为止。 之后才会启动精确调节。

步骤

要执行精确调节，请按下列步骤操作：

1. 在“调节模式”(Tuning mode) 下拉列表中选择条目“精确调节”(Fine tuning)。
2. 单击“Start”图标。

– 将建立在线连接。

– 将启动值记录操作。

– 将启动精确调节过程。

– “状态”(Status) 字段显示当前步骤和所发生的所有错误。 进度条指示当前步骤的进度。

说明

当进度条达到 100% 以及控制器调节功能看似受阻时，请单击“调节模式”(Tuning mode) 
组中的“Stop”图标。 检查工艺对象的组态，必要时请重新启动控制器调节功能。

结果

如果在精确调节期间未产生错误，则 PID 参数已调节完毕。PID_3Step 将切换到自动模式并

使用已调节的参数。在电源关闭以及重启 CPU 期间，已调节的 PID 参数保持不变。 
如果精确调节期间出现错误，PID_3Step 将根据已组态的响应对错误作出反应。 
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使用手动 PID 参数 V2 进行调试 (S7-1200, S7-1500)

要求

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_3Step 指令。

• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 已对电机转换时间进行了组态或测量。

• PID_3Step 处于“未激活”模式。

• 设定值和过程值均处于组态的限值范围内（请参见“过程值设置”组态）。

步骤

要使用手动 PID 参数调试 PID_3Step，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中双击“PID_3Step > 组态”(PID_3Step > Configuration)。
2. 在组态窗口中单击“高级设置 > PID 参数”(Advanced settings > PID Parameters)。
3. 选中复选框“启用直接输入”(Enable direct input)。
4. 输入 PID 参数。

5. 在项目树中双击“PID_3Step > 调试”(PID_3Step > Commissioning) 条目。

6. 与 CPU 之间建立在线连接。

7. 将 PID 参数装载到 CPU。
8. 单击“Start PID_3Step”图标。

结果

PID_3Step 切换到自动模式，并使用当前 PID 参数进行控制。

参见

PID 参数 V2 (页 831)
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测量电机转换时间 V2 (S7-1200, S7-1500)

简介

PID_3Step 要求电机转换时间尽可能准确，以便获得良好的控制器结果。 执行器文档中的数

据包含此类执行器的平均值。针对特定执行器的值可能不同。

如果使用提供位置反馈或停止位信号的执行器，则可在调试期间测量电机转换时间。 测量

电机转换时间期间，不考虑输出值的限值。 执行器可行进至上端停止位或下端停止位。

如果位置反馈或停止位信号均不可用，则无法测量电机转换时间。

提供模拟位置反馈的执行器

要使用位置反馈测量电机转换时间，请按以下步骤操作：

要求

• 已在基本设置中选择 Feedback 或 Feedback_PER 并且已连接信号。

• 已与 CPU 建立在线连接。

1. 选中“使用位置反馈”(Use position feedback) 复选框。

2. 在“目标位置”(Target position) 输入字段中输入执行器要移动到的位置。
将显示当前位置反馈（起始位置）。 “目标位置”(Target position) 与“位置反馈”(Position 
feedback) 之间的差值必须至少为有效输出值范围的 50%。

3. 单击“Start”图标。

结果

将执行器从起始位置移动到目标位置。 立即开始时间测量并在执行器到达目标位置时结束。 
根据以下等式计算电机转换时间：

电机转换时间 = (输出值上限 - 输出值下限) × 测量时间/总量 (目标位置 - 起始位置)。
将显示转换时间测量的进度和状态。 测得的转换时间保存在 CPU 的背景数据块中，并显示在

“测量的转换时间”(Measured transition time) 字段中。 转换时间测量结束且 
ActivateRecoverMode = TRUE 时，PID_3Step 切换到转换时间测量开始时的工作模式。 转换

时间测量结束且 ActivateRecoverMode = FALSE 时，PID_3Step 切换到“未激活”(Inactive) 模
式。

说明

单击图标 “上传所测量的转换时间”(Load measured transition time)，将所测量的电机

转换时间装载到项目中。
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提供停止位信号的执行器

要测量提供停止位信号的执行器的转换时间，请按以下步骤操作：

要求

• 已在基本设置中选中“停止位信号”(Endstop signals) 复选框并且已连接 Actuator_H 和 
Actuator_L。

• 已与 CPU 建立在线连接。

要使用停止位信号测量电机转换时间，请按以下步骤操作：

1. 选中“使用执行器停止位信号”(Use actuator endstop signals) 复选框。

2. 选择要在哪个方向上移动执行器。

– 打开 - 关闭 - 打开

执行器首先会移动到上端停止位，接着移动到下端停止位，然后返回到上端停止位。

– 关闭 - 打开 - 关闭

执行器首先会移动到下端停止位，接着移动到上端停止位，然后返回到下端停止位。

3. 单击“Start”图标。

结果

沿所选方向移动执行器。 时间测量将在执行器到达第一个停止位时启动，而在执行器第二

次到达该停止位时结束。 电机转换时间等于所测得的时间除以二。

将显示转换时间测量的进度和状态。 测得的转换时间保存在 CPU 的背景数据块中，并显示在

“测量的转换时间”(Measured transition time) 字段中。 转换时间测量结束且 
ActivateRecoverMode = TRUE 时，PID_3Step 切换到转换时间测量开始时的工作模式。 转换

时间测量结束且 ActivateRecoverMode = FALSE 时，PID_3Step 切换到“未激活”(Inactive) 模
式。

取消转换时间测量

如果您通过按下 Stop 按钮取消转换时间测量，则 PID_3Step 会切换到“未激活”模式。
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使用 PLCSIM 仿真 PID_3Step V2 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 PLCSIM 进行仿真 
不支持使用 PLCSIM 仿真 PID_3Step V2.x 后将其用于 CPU S7-1200。
只能通过 PLCSIM 针对 CPU S7-1500 仿真 PID_3Step V2.x。
对于使用 PLCSIM 进行的仿真，仿真 PLC 的时间特性与“真实”PLC 并不完全相同。仿真 PLC 
循环中断 OB 的实际周期时钟波动比“真实”PLC 的波动大。

在标准组态中，PID_3Step 会自动确定调用之间的时间，并监视波动情况。

因此，使用 PLCSIM 仿真 PID_3Step 时，可能检测到采样时间错误 ((ErrorBits = 
DW#16#00000800)。 
这会导致进行中的调节中止。

自动模式下的响应取决于 ActivateRecoverMode 变量的值。

为防止此类情况发生，应按下列方式为使用 PLCSIM 进行的仿真组态 PID_3Step：
• CycleTime.EnEstimation = FALSE
• CycleTime.EnMonitoring = FALSE
• CycleTime.Value：以秒为单位为此变量分配调用循环中断 OB 的周期时钟。

3.3.2.3 PID_3Step V1 (S7-1200, S7-1500)

组态 PID_3Step V1 (S7-1200, S7-1500)

基本设置 V1 (S7-1200, S7-1500)

简介 V1 (S7-1200, S7-1500)
在巡视窗口或组态窗口的“基本设置”(Basic settings) 下，组态工艺对象“PID_3Step”的以下

属性：

• 物理量

• 控制逻辑

• 复位后的启动行为

• 设定值（仅在巡视窗口中）

• 过程值（仅在巡视窗口中）
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• 输出值（仅在巡视窗口中）

• 位置反馈（仅在巡视窗口中）

设定值、过程值、输出值和位置反馈

只能在程序编辑器的巡视窗口中组态设定值、过程值、输出值和位置反馈。 为每个值选择

一个源：

• 背景 DB
使用背景数据块中保存的值。

必须通过用户程序在背景 DB 中更新值。

指令中不应有值。

可通过 HMI 进行更改。

• 指令

使用与指令相连的值。 
每次调用指令时都会将值写入背景数据块。

无法通过 HMI 进行更改。

控制模式 V1 (S7-1200, S7-1500)

物理量

在“控制器类型”(Controller type) 组中，为设定值和过程值选择测量单位和物理量。 设定值

和过程值将以该测量单位显示。

控制逻辑

通常，可通过增大输出值来增大过程值。 这种做法称为常规控制逻辑。 
PID_3Step 不使用负比例增益。 要在输出值增大时使过程值减小，请选中复选框“反转控制

逻辑”(Invert control logic)。
示例

• 打开排泄阀将使容器盛装物的液位降低。

• 增加冷却能力将使温度降低。
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复位后的启动行为

要在重启 CPU 后直接切换到上次激活的模式，请选中“CPU 重启后启用上一模式”(Enable last 
mode after CPU restart) 复选框。

如果清除该复选框，PID_3Step 将保持在“未激活”模式。

设定值 V1 (S7-1200, S7-1500)

步骤

要定义固定设定值，请按以下步骤操作：

1. 选择“背景 DB”(Instance DB)。
2. 输入一个设定值，例如 80° C。
3. 删除指令中的任何条目。

要定义可变设定值，请按以下步骤操作：

1. 选择“指令”(Instruction)。
2. 输入保存设定值的 REAL 变量的名称。

可通过程序控制的方式来为该 REAL 变量分配变量值，例如，采用时间控制的方式来更改设定
值。

过程值 V1 (S7-1200, S7-1500)
如果直接使用模拟量输入值，则 PID_3Step 会将该模拟量输入值标定为物理量。

如果要预先处理一下该模拟量输入值，则需要编写一个处理程序。 例如，过程值与模拟量

输入值并不成正比。 经过处理的过程值必须为浮点格式。 

步骤

要使用未经处理的模拟量输入值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Input”中选择条目“Input_PER”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入模拟量输入的地址。

要使用经过处理的浮点格式的过程值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Input”中选择条目“Input”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入变量的名称，用来保存经过处理的过程值。
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位置反馈 V1 (S7-1200, S7-1500)
位置反馈组态取决于所用的执行器。

• 不提供位置反馈的执行器

• 提供数字停止位信号的执行器

• 提供模拟位置反馈的执行器

• 提供模拟位置反馈和停止位信号的执行器

不提供位置反馈的执行器 
要为不提供位置反馈的执行器组态 PID_3Step，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Feedback”中选择条目“无 Feedback”(No feedback)。

提供数字停止位信号的执行器 
要为提供停止位信号的执行器组态 PID_3Step，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Feedback”中选择条目“无 Feedback”(No feedback)。
2. 激活“执行器停止位信号”(Actuator endstop signals) 复选框。

3. 选择“指令”(Instruction) 作为 Actuator_H 和 Actuator_L 的源。

4. 分别为 Actuator_H 和 Actuator_L 输入数字量输入地址。

提供模拟位置反馈的执行器 
要为提供模拟位置反馈的执行器组态 PID_3Step，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Feedback”中选择条目“Feedback”或“Feedback_PER”。
– 使用 Feedback_PER 的模拟量输入值。 在执行器设置中组态 Feedback_PER 标定。

– 使用用户程序处理 Feedback 的模拟量输入值。

2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入模拟量输入的地址或者用户程序的变量。

提供模拟位置反馈和停止位信号的执行器 
要为提供模拟位置反馈和停止位信号的执行器组态 PID_3Step，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Feedback”中选择条目“Feedback”或“Feedback_PER”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入模拟量输入的地址或者用户程序的变量。

4. 激活“执行器停止位信号”(Actuator endstop signals) 复选框。
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5. 选择“指令”(Instruction) 作为 Actuator_H 和 Actuator_L 的源。

6. 分别为 Actuator_H 和 Actuator_L 输入数字量输入地址。

输出值 V1 (S7-1200, S7-1500)
PID_3Step 提供模拟量输出值 (Output_PER) 和数字量输出值（Output_UP、Output_DN）。

执行器将决定要使用的输出值。

• Output_PER
执行器具有相关的电机转换时间，可通过模拟量输出触发该执行器，并通过连续信号（如 
0...10 V 或 4...20 mA）控制该执行器。Output_PER 的值与阀门的目标位置相对应，例

如，当阀门打开 50% 时 Output_PER = 13824。 
对于自动调节和抗饱和行为，例如，PID_3Step 会将因电机转换时间所致的模拟量输出值

对过程的延迟影响考虑在内。如果相关电机转换时间并未影响过程（如使用电磁阀），因

此输出值直接且完全影响过程，则使用 PID_Compact。
• Output_UP、Output_DN

执行器具有相关电机转换时间，通过两个数字量输出控制执行器。

Output_UP 沿打开状态方向移动阀门。

Output_DN 沿关闭状态方向移动阀门。

在计算模拟量输出值和数字量输出值时，会将电机转换时间考虑在内。自动调节和抗饱和行

为期间，需要该时间来确保正常运行。因此，应在“执行器设置”下组态电机转换时间，其

值为电机将执行器从关闭状态转为开启状态所需的时间。

步骤

要使用模拟量输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择条目“Output（模拟量）”(Output_PER (analog))。
2. 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入模拟量输出的地址。

要使用数字量输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择条目“Output（数字量）”(Output (digital))。
2. 为 Output_UP 和 Output_DN 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入数字量输出的地址。

要使用用户程序来处理输出值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Output”中选择与该执行器对应的条目。

2. 选择“指令”(Instruction)。
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3. 输入用于处理输出值的变量的名称。

4. 通过模拟量或数字量 CPU 输出将经过处理的输出值传送到执行器。

过程值设置 V1 (S7-1200, S7-1500)
在“过程值设置”(Process value settings) 组态窗口中，组态过程值的标定并指定过程值的绝

对限值。

标定过程值

如果已在基本设置中对 Input_PER 的使用进行了组态，则需要将模拟量输入值转换为过程值

的物理量。 当前组态将显示在 Input_PER 画面中。 
如果过程值与模拟量输入值成正比，则将使用上下限值对来标定 Input_PER。
1. 在“标定的过程值的下限”(Scaled low process value) 和“下限”(Low) 输入字段中输入一对下

限值。

2. 在“标定的过程值的上限”(Scaled high process value) 和“上限”(High) 输入框中输入一对上
限值。

这些值对的默认设置保存在硬件配置中。 要使用硬件配置中的值对，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中选择指令 PID_3Step。
2. 在基本设置中连接 Input_PER 与模拟量输入。

3. 在过程值设置中单击“自动设置”(Automatic setting) 按钮。
现有值将被硬件配置中的值覆盖。

监视过程值

指定过程值的绝对上限和下限。 必须为受控系统输入合理的限值。 合理的限值在获取 优 PID 
参数的优化过程中是重要的。 “过程值的上限”的默认值是 120 %。 在 I/O 输入中，过程值

大可超出标准范围 18%（过范围）。 此设置可确保因超出“过程值上限”而不再报告错

误。仅识别断线和短路，然后 PID_3Step 将根据已组态的错误响应方式进行响应。

注意

您的系统可能已损坏。

如果将过程值的限值范围设置得非常大（例如 -3.4*1038...+3.4*1038），则将禁用过程值

监视功能。 如果发生错误，则可能损坏系统。 您需要为受控系统组态有效的过程值。
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执行器设置 V1 (S7-1200, S7-1500)

执行器特定的时间

组态电机转换时间和 短开关时间，以防止执行器被损坏。可以在执行器数据表中找到相应

规范。

电机转换时间指的是电机将执行器从关闭状态转为开启状态所需的时间（以秒为单位）。执

行器在一个方向上移动的 长时间是电机转换时间的 110%。可以在调试期间测量电机转换

时间。

在计算模拟量输出值和数字量输出值时，会将电机转换时间考虑在内。自动调节和抗饱和行

为期间，需要该时间来确保正常运行。

如果相关电机转换时间并未影响过程（如使用电磁阀），因此输出值直接且完全影响过程，

则使用 PID_Compact。
如果正在使用“Output_UP”或“Output_DN”，则可通过 短开启时间和 短关闭时间来降低开

关频率。

在自动模式下，计算出的开启或关闭时间会进行累加，并且仅当累加总和大于或等于 短开

启或关闭时间时，计算出的开启或关闭时间才生效。

在手动模式下，Manual_UP 或 Manual_DN 的上升沿将会使执行器运行，运行时间至少为

短开启或关闭时间。

如果已选择模拟量输出值 Output_PER，将不评估 短开启时间和 短关闭时间，并且也无

法更改这两个时间。

对错误的响应

PID_3Step 需要预设置，以便在发生错误时，控制器在大多数情况下均可保持激活状态。如

果在控制器模式下频繁发生错误，则该默认响应会对控制响应产生负面影响。这种情况下，

检查 Errorbits 参数并消除错误原因。
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PID_3Step 会生成可设定的输出值来对错误做出响应：

• 当前值

PID_3Step 关闭，且不再修改执行器位置。

• 发生错误时（错误未决时）的当前值

PID_3Step 的控制器功能被关闭，并且执行器的位置不再发生变化。

如果在自动模式下发生以下错误，则只要这些错误不再处于未决状态，PID_3Step 便会返

回到自动模式。

– 0002h：Input_PER 参数的值无效。

– 0200h：Input 参数的值无效。

– 0800h：采样时间错误

– 1000h：Setpoint 参数的值无效。

– 2000h：Feedback_PER 参数的值无效。

– 4000h：Feedback 参数的值无效。

– 8000h：数字位置反馈期间出错。

如果在手动模式下发生上述错误之一，则 PID_3Step 将保持在手动模式下。

如果在调节期间或转换时间测量期间发生错误，则 PID_3Step 将关闭。

• 替代输出值

PID_3Step 将执行器移动到替代输出值位置，然后关闭。

• 错误未决时的替代输出值

PID_3Step 将执行器移动到替代输出值位置。达到替代输出值时，PID_3Step 的响应与处理

“错误未决时的当前值”的方式相同。 
输入百分数形式的替代输出值。

使用不提供模拟位置反馈（Config.OutputPerOn = FALSE 和 Config.FeedbackOn = FALSE）
的 Output_UP 和 Output_DN 时，只能组态替代输出值 0% 和 100%。执行器将在一个方向

上持续移动 110% 的电机转换时间，以确保达到上端或下端停止位。此处的停止位信号具有

优先权。

使用 Output_PER 或模拟位置反馈（Config.OutputPerOn = TRUE 或 Config.FeedbackOn = 
TRUE）时，可以组态输出值限值内的任何替代输出值。

反馈标定

如果已在基本设置中组态使用 Feedback_PER，则需要将模拟量输入值转换为百分数形式。当

前组态将显示在“Feedback”画面中。 
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使用上下限值对来标定 Feedback_PER。
1. 在“下端停止位”和“下限”输入框中输入一对下限值。

2. 在“上端停止位”和“上限”输入框中输入一对上限值。

“下端停止位”必须小于“上端停止位”；“下限”必须小于“上限”。

“上端停止位”和“下端停止位”的有效值取决于：

• 无 Feedback、Feedback、Feedback_PER
• Output（模拟量）、Output（数字量）

Output Feedback 下端停止位 上端停止位

Output（数字量） 无 Feedback 无法设置 (0.0%) 无法设置 (100.0%)
Output（数字量） Feedback -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
Output（数字量） Feedback_PER -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
Output（模拟量） 无 Feedback 无法设置 (0.0%) 无法设置 (100.0%)
Output（模拟量） Feedback -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%
Output（模拟量） Feedback_PER -100.0% 或 0.0% 0.0% 或 +100.0%

限制输出值

只有在测量转换时间期间，输出值才能高于上限或低于下限。在所有其它模式下输出值都会

被限制为这些值。 
在“输出值上限”和“输出值下限”输入框中，键入输出值的绝对限值。输出值的限值必须

位于“下端停止位”和“上端停止位”范围内。

如果无 Feedback 可用并且置位了 Output（数字量），则不能限制输出值。当 Actuator_H 
= TRUE 或 Actuator_L = TRUE 时，或者在行进时间达到电机转换时间的 110% 后，数字量输

出将复位。

高级设置 V1 (S7-1200, S7-1500)

过程值监视 V1 (S7-1200, S7-1500)
在“过程值监视”(Process value monitoring) 组态窗口中，组态过程值的警告上限和下限。如

果在运行期间超出或低于某一警告限值，则将在 PID_3Step 指令的以下参数中显示一条警告：

• 输出参数 InputWarning_H，前提是超出警告上限

• 输出参数 InputWarning_L，前提是低于警告下限
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警告限值必须处于过程值的限值范围内。

如果未输入警告限值，将使用过程值的上限和下限。

示例

过程值上限 = 98° C；警告上限 = 90° C 
警告下限 = 10° C；过程值下限 = 0° C
PID_3Step 将按如下方式响应：

过程值 InputWarning_H InputWarning_L 工作模式

> 98° C TRUE FALSE 未激活

≤ 98° C 且 > 90° C TRUE FALSE 自动模式

≤ 90° C 且 ≥ 10° C FALSE FALSE 自动模式

< 10° C 且 ≥ 0° C FALSE TRUE 自动模式

< 0° C FALSE TRUE 未激活

PID 参数 V1 (S7-1200, S7-1500)
PID 参数显示在“PID 参数”(PID Parameters) 组态窗口中。在控制器调节期间将调整 PID 参数

以适应受控系统。用户不必手动输入 PID 参数。

说明

当前激活的 PID 参数位于 Retain.CtrlParams 结构中。  
请仅在“未激活”在线模式下更改当前激活的 PID 参数，以防 PID 控制器出现故障。

如果要在线更改“自动模式”下或“手动模式”下的 PID 参数，更改 CtrlParamsBackUp 结
构中的 PID 参数并执行针对 Retain.CtrlParams 结构的更改，具体方式如下：

• PID_3Step V1：应用带有 Config.LoadBackUp = TRUE 的更改

• PID_3Step V2：应用带有 LoadBackUp = TRUE 的更改

在线更改“自动模式”下的 PID 参数将导致输出值跳变。

PID 算法根据以下等式工作：
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Δ y  =  K
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 · s  ·  (w - x) + (c · w - x)[ (b · w - x) +
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· s

a · T
D
 · s + 1

]

Δy PID 算法的输出值

Kp 比例增益

s 拉普拉斯运算符

b 比例作用权重

w 设定值

x 过程值

TI 积分时间

a 微分延迟系数（微分延迟 T1 = a × TD）

TD 微分作用时间

c 微分作用权重

下图说明了集成到 PID 算法中的参数：

所有 PID 参数均具有保持性。如果手动输入 PID 参数，则必须完整下载 PID_3Step。 
将工艺对象下载到设备 (页 753) 

比例增益

该值用于指定控制器的比例增益。PID_3Step 不使用负比例增益。在“基本设置 > 控制器类

型”下，控制逻辑会反转。
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积分时间

积分时间用于确定积分作用的时间特性。积分时间 = 0.0 时，将禁用积分作用。当积分作用

时间在“自动模式”下通过在线方式由不同值变为 0.0，则删除先前的积分操作且输出值跳

跃。

微分作用时间

微分作用时间用于确定微分作用的时间特性。微分作用时间 = 0.0 时，将禁用微分作用。

微分延迟系数

微分延迟系数用于延迟微分作用的生效。 
微分延迟 = 微分作用时间 × 微分延迟系数

• 0.0：微分作用仅在一个周期内有效，因此几乎不产生影响。

• 0.5：此值经实践证明对于具有一个优先时间常量的受控系统非常有用。

• > 1.0：系数越大，微分作用的生效时间延迟越久。

比例作用权重

比例作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：应对设定值变化的比例作用完全有效

• 0.0：应对设定值变化的比例作用无效

当过程值变化时，比例作用始终完全有效。

微分作用权重

微分作用随着设定值的变化而减弱。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：设定值变化时微分作用完全有效

• 0.0：设定值变化时微分作用不生效

当过程值变化时，微分作用始终完全有效。
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PID 算法采样时间

受控系统需要一定的时间来对输出值的变化做出响应。因此，建议不要在每次循环中都计算

输出值。PID 算法的采样时间是两次计算输出值之间的时间。该时间在调节期间进行计算，

并舍入为 PID_3Step 采样时间的倍数。PID_3Step 的所有其它功能在每次调用时均执行。

死区宽度

死区可抑制控制器处于稳态的噪声分量。死区宽度指定死区的大小。如果死区宽度为 0.0，
则死区关闭。

如果将不等于 1.0 的值组态为比例作用权重或微分作用权重，则即使在死区内，设定值的变

化也会影响输出值。

无论权重如何，死区内的过程值变化都不会影响输出值。

参见

为指定受控系统选择控制器结构 (页 746)

调试 PID_3Step V1 (S7-1200, S7-1500)

调试 V1 (S7-1200, S7-1500)
可在“调节”(Tuning) 工作区中监视设定值、过程值和输出值随时间的变化。 曲线绘图仪支

持以下调试功能：

• 控制器预调节

• 控制器精确调节

• 在趋势视图中监视当前闭环控制

所有功能均要求已与 CPU 建立在线连接。 

基本处理操作

• 在“采样时间”(Sampling time) 下拉列表中，选择所需的采样时间。

调节工作区中的所有值将以所选更新时间进行更新。

• 如果要使用调试功能，请单击测量组中的“启动”(Start) 图标。

将启动值记录操作。 设定值、过程值以及输出值的当前值将输入到趋势视图中。 可以对

调试窗口进行操作。
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• 如果要结束调试功能，请单击“停止”(Stop) 图标。

可以继续对趋势视图中记录的值进行分析。

• 关闭调试窗口将终止趋势视图中的记录操作并删除所记录的值。

预调节 V1 (S7-1200, S7-1500)
预调节可确定对输出值脉冲的过程响应，并搜索拐点。 根据受控系统的 大斜率与死时间

计算已调节的 PID 参数。

过程值越稳定，PID 参数就越容易计算，结果的精度也会越高。 只要过程值的上升速率明显

高于噪声，就可以容忍过程值的噪声。 重新计算前会备份 PID 参数。

预调节期间冻结设定值。 

要求

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_3Step 指令。

• ManualEnable = FALSE
• PID_3Step 处于“未激活”或“手动”模式。

• 设定值和过程值均处于组态的限值范围内（请参见“过程值设置”组态）。

步骤

要执行预调节，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中双击“PID_3Step > 调试”(PID_3Step > Commissioning) 条目。

2. 在“调节”(Tuning) 工作区的“调节模式”(Tuning mode) 下拉列表中选择条目“预调
节”(Pretuning)。

3. 单击“Start”图标。

– 将建立在线连接。

– 将启动值记录操作。

– 将启动预调节功能。

– “状态”(Status) 字段显示当前步骤和所发生的所有错误。进度条指示当前步骤的进度。

说明

当进度条达到 100% 以及控制器调节功能看似受阻时，请单击“Stop”图标。检查工艺

对象的组态，必要时请重新启动控制器调节功能。
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结果

如果执行预调节时未产生错误消息，则 PID 参数已调节完毕。PID_3Step 将切换到自动模式

并使用已调节的参数。在电源关闭以及重启 CPU 期间，已调节的 PID 参数保持不变。

如果无法实现预调节，PID_3Step 将切换到“未激活”模式。 

精确调节 V1 (S7-1200, S7-1500)
精确调节将使过程值出现恒定受限的振荡。 将根据此振荡的幅度和频率为操作点优化 PID 参
数。所有 PID 参数都将根据相应结果进行重新计算。精确调节得出的 PID 参数通常比预调节

得出的 PID 参数具有更好的主控和扰动特性。

PID_3Step 将自动尝试生成大于过程值噪声的振荡。 过程值的稳定性对精确调节的影响非常

小。 重新计算前会备份 PID 参数。

精确调节期间冻结设定值。

要求

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_3Step 指令。

• ManualEnable = FALSE
• 已对电机转换时间进行了组态或测量。

• 设定值和过程值均处于组态的限值范围内（请参见“过程值设置”组态）。

• 在操作点处，控制回路已稳定。 过程值与设定值一致时，表明到达了操作点。

• 不能被干扰。

• PID_3Step 处于未激活模式、自动模式或手动模式。

过程取决于初始情况

在以下模式下启动精确调节时，具体情况如下所述：

• 自动模式

如果希望通过控制器调节来改进现有 PID 参数，请在自动模式下启动精确调节。

PID_3Step 将使用现有的 PID 参数进行调节，直到控制回路已稳定并且精确调节的要求得

到满足为止。之后才会启动精确调节。

• 未激活模式或手动模式

总是先启动预调节。 建立的 PID 参数将用于进行调节，直到控制回路已稳定并且精确调

节的要求得到满足为止。 之后才会启动精确调节。
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步骤

要执行“精确调节”，请按以下步骤操作：

1. 在“调节模式”(Tuning mode) 下拉列表中选择条目“精确调节”(Fine tuning)。
2. 单击“Start”图标。

– 将建立在线连接。

– 将启动值记录操作。

– 将启动精确调节过程。

– “状态”(Status) 字段显示当前步骤和所发生的所有错误。进度条指示当前步骤的进度。

说明

当进度条达到 100% 以及控制器调节功能看似受阻时，请单击“调节模式”(Tuning 
mode) 组中的“Stop”图标。 检查工艺对象的组态，必要时请重新启动控制器调节功能。

结果

如果已执行精确调节且没有错误，则 PID 参数已得到优化。 PID_3Step 切换到自动模式，并

使用优化的参数。 在电源关闭以及重启 CPU 期间，优化的 PID 参数保持不变。 
如果精确调节期间出错，PID_3Step 将切换到“未激活”模式。

使用手动 PID 参数 V1 进行调试 (S7-1200, S7-1500)

步骤

要使用手动 PID 参数调试 PID_3Step，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中双击“PID_3Step > 组态”(PID_3Step > Configuration)。
2. 在组态窗口中单击“高级设置 > PID 参数”(Advanced settings > PID Parameters)。
3. 选中复选框“启用直接输入”(Enable direct input)。
4. 输入 PID 参数。

5. 在项目树中双击“PID_3Step > 调试”(PID_3Step > Commissioning)。
6. 与 CPU 之间建立在线连接。

7. 将 PID 参数装载到 CPU。
8. 单击“激活控制器”(Activate controller) 图标。

结果

PID_3Step 切换到自动模式，并使用当前 PID 参数进行控制。
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测量电机转换时间 V1 (S7-1200, S7-1500)

简介

PID_3Step 要求电机转换时间尽可能准确，以便获得良好的控制器结果。 执行器文档中的数

据包含此类执行器的平均值。针对特定执行器的值可能不同。

如果使用提供位置反馈或停止位信号的执行器，则可在调试期间测量电机转换时间。 测量

电机转换时间期间，不考虑输出值的限值。 执行器可行进至上端停止位或下端停止位。

如果位置反馈或停止位信号均不可用，则无法测量电机转换时间。

提供模拟位置反馈的执行器

要使用位置反馈测量电机转换时间，请按以下步骤操作：

要求

• 已在基本设置中选择 Feedback 或 Feedback_PER 并且已连接信号。

• 已与 CPU 建立在线连接。

1. 选中“使用位置反馈”(Use position feedback) 复选框。

2. 在“目标位置”(Target position) 输入字段中输入执行器要移动到的位置。
将显示当前位置反馈（起始位置）。 “目标位置”(Target position) 与“位置反馈”(Position 
feedback) 之间的差值必须至少为有效输出值范围的 50%。

3. 单击 “启动转换时间测量”(Start transition time measurement) 图标。

结果

将执行器从起始位置移动到目标位置。 立即开始时间测量并在执行器到达目标位置时结束。 
根据以下等式计算电机转换时间：

电机转换时间 = (输出值上限 - 输出值下限) × 测量时间/总量 (目标位置 - 起始位置)。
将显示转换时间测量的进度和状态。测得的转换时间保存在 CPU 的背景数据块中，并显示在

“测量的转换时间”(Measured transition time) 字段中。转换时间测量完成后，PID_3Step 将
切换到“未激活”模式。

说明

单击图标 “上传所测量的转换时间”(Load measured transition time)，将所测量的电机

转换时间装载到项目中。
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提供停止位信号的执行器

要测量提供停止位信号的执行器的转换时间，请按以下步骤操作：

要求

• 已在基本设置中选中“停止位信号”(Endstop signals) 复选框并且已连接 Actuator_H 和 
Actuator_L。

• 已与 CPU 建立在线连接。

要使用停止位信号测量电机转换时间，请按以下步骤操作：

1. 选中“使用执行器停止位信号”(Use actuator endstop signals) 复选框。

2. 选择要在哪个方向上移动执行器。

– 打开 - 关闭 - 打开

执行器首先会移动到上端停止位，接着移动到下端停止位，然后返回到上端停止位。

– 关闭 - 打开 - 关闭

执行器首先会移动到下端停止位，接着移动到上端停止位，然后返回到下端停止位。

3. 单击 “启动转换时间测量”(Start transition time measurement) 图标。

结果

沿所选方向移动执行器。 时间测量将在执行器到达第一个停止位时启动，而在执行器第二

次到达该停止位时结束。 电机转换时间等于所测得的时间除以二。

将显示转换时间测量的进度和状态。测得的转换时间保存在 CPU 的背景数据块中，并显示在

“测量的转换时间”(Measured transition time) 字段中。转换时间测量完成后，PID_3Step 将
切换到“未激活”模式。

取消转换时间测量

如果取消转换时间测量，PID_3Step 将立即切换到“未激活”模式。 将停止移动执行器。 可
以在曲线绘图仪中重新激活 PID-3Step。 
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使用 PLCSIM 仿真 PID_3Step V1 (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 PLCSIM 进行仿真 
对于使用 PLCSIM 进行的仿真，仿真 PLC 的时间特性与“真实”PLC 并不完全相同。仿真 PLC 
循环中断 OB 的实际周期时钟波动比“真实”PLC 的波动大。

在标准组态中，PID_3Step 会自动确定调用之间的时间，并监视波动情况。

因此，使用 PLCSIM 仿真 PID_3Step 时，可能检测到采样时间错误 (ErrorBits = 
DW#16#00000800)。 
这会导致进行中的调节中止。

自动模式下的响应取决于 ActivateRecoverMode 变量的值。

为防止此类情况发生，应按下列方式为使用 PLCSIM 进行的仿真组态 PID_3Step：
• CycleTime.EnEstimation = FALSE
• CycleTime.EnMonitoring = FALSE
• CycleTime.Value：以秒为单位为此变量分配调用循环中断 OB 的周期时钟。

3.3.3 使用 PID_Temp (S7-1200, S7-1500)

3.3.3.1 工艺对象 PID_Temp (S7-1200, S7-1500)
PID_Temp 工艺对象提供具有集成调节功能的连续 PID 控制器。PID_Temp 专为温度控制而设

计，适用于加热或加热/制冷应用。 为此提供了两路输出，分别用于加热和制冷。PID_Temp 
还可以用于其它控制任务。PID_Temp 可以级联，可以在手动或自动模式下使用。 
PID_Temp 可连续采集在控制回路内测量的过程值并将其与所设置的设定值进行比较。 指令 
PID_Temp 将根据生成的控制偏差计算加热和/或制冷的输出值，而该值用于将过程值调整到

设定值。 PID 控制器的输出值由三种作用构成：

• 比例作用

输出值的比例作用与控制偏差成比例增加。

• 积分作用

输出值的积分作用一直增加，直到控制偏差达到平衡状态。 
• 微分作用

微分作用随控制偏差的变化率而增加。 过程值会尽快校正到设定值。 如果控制偏差的变

化率下降，则微分作用将再次减弱。

指令 PID_Temp 在“预调节”期间计算受控系统的比例、积分和微分参数。 “精确调节”可

用于进一步调节这些参数。 用户不必手动确定这些参数。
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可以为加热和制冷应用使用一个固定的制冷系数或两个 PID 参数集。

更多信息

• 软件控制器概述 (页 748)
• 添加工艺对象 (页 750)
• 组态工艺对象 (页 751)
• 组态 PID_Temp (页 859)

3.3.3.2 组态 PID_Temp (S7-1200, S7-1500)

基本设置 (S7-1200, S7-1500)

简介 (S7-1200, S7-1500)
在巡视窗口或组态窗口的“基本设置”(Basic settings) 下，组态工艺对象“PID_Temp”的以下属

性：

• 物理量

• 复位后的启动行为

• 设定值的来源和输入（仅在巡视窗口中）

• 过程值的选择 
• 过程值的来源和输入（仅在巡视窗口中）

• 加热输出值的选择

• 加热输出值的来源和输入（仅在巡视窗口中）

• 制冷输出值的激活和选择

• 制冷输出值的来源和输入（仅在巡视窗口中）

• PID_Temp 激活为级联的主控制器或从控制器

• 从控制器的数量

• 主控制器的选择（仅在巡视窗口中）
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设定值、过程值、加热输出值和制冷输出值

可以在程序编辑器的巡视窗口中为设定值、过程值、加热输出值和制冷输出值选择来源或为

其输入值或变量。 
为每个值选择一个源：

• 背景数据块：

使用背景数据块中保存的值。 必须通过用户程序在背景 DB 中更新值。 指令中不应有值。 
可以使用 HMI 进行更改。

• 指令：

使用与指令相连的值。 每次调用指令时都会将值写入背景数据块。 无法使用 HMI 进行更

改。

控制器类型 (S7-1200, S7-1500)

物理量

在“控制器类型”(Controller type) 组中，为设定值和过程值选择测量单位和物理量。 设定值

和过程值将以该测量单位显示。

启动特性

1. 要在 CPU 重启后切换到“未激活”模式，请清除“CPU 重启后激活 Mode”(Activate Mode after 
CPU restart) 复选框。
要在 CPU 重启后切换到“模式”(Mode) 参数中保存的工作模式，请选中“CPU 重启后激活 
Mode”(Activate Mode after CPU restart) 复选框。 

2. 在“将 Mode 设置为”(Set Mode to) 下拉列表中，选择在执行完整下载到设备后要启用的模式。
执行完整下载到设备后，PID_Temp 将以所选工作模式启动。 以后每次重启时，PID_Temp 都
以上次保存在“模式”(Mode) 中的模式启动。
选择预调节或精确调节时，还必须设置或复位 Heat.EnableTuning 与 Cool.EnableTuning 变
量，以便在加热调节和制冷调节之间选择。

示例：

您已选中“CPU 重启后激活 Mode”(Activate Mode after CPU restart) 复选框以及“将 Mode 设
置为”(Set Mode to) 列表中的“预调节”(Pretuning) 条目。 在执行了完整“下载到设备”后，

PID_Temp 将以“预调节”模式启动。 如果预调节仍处于激活状态，则 PID_Temp 在 CPU 重
启后再次以“预调节”模式启动（加热/制冷取决于变量 Heat.EnableTuning 和 
Cool.EnableCooling）。 如果预调节已成功完成并且自动模式处于激活状态，则 PID_Temp 
在 CPU 重启后将以“自动模式”启动。
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设定值 (S7-1200, S7-1500)

步骤

要定义固定设定值，请按以下步骤操作：

1. 选择“背景 DB”(Instance DB)。
2. 输入一个设定值，例如 80° C。
3. 删除指令中的任何条目。

要定义可变设定值，请按以下步骤操作：

1. 选择“指令”(Instruction)。
2. 输入保存设定值的 REAL 变量的名称。

可通过程序控制的方式为该 REAL 变量分配各种值，例如，采用时间控制的方式来更改设定值。

过程值 (S7-1200, S7-1500)
如果直接使用模拟量输入值，则 PID_Temp 会将该模拟量输入值标定为物理量。

如果要预先处理一下该模拟量输入值，则需要编写一个处理程序。 例如，过程值与模拟量

输入值并不成正比。 经过处理的过程值必须为浮点格式。 

步骤

要使用未经处理的模拟量输入值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Input”中选择条目“Input_PER”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入模拟量输入的地址。

要使用经过处理的浮点格式的过程值，请按以下步骤操作：

1. 在下拉列表“Input”中选择条目“Input”。
2. 选择“指令”(Instruction) 作为源。

3. 输入变量的名称，用来保存经过处理的过程值。

加热和制冷输出值 (S7-1200, S7-1500)
PID_Temp 指令提供了一种可对温度过程进行集成调节的 PID 控制器。 PID_Temp 适用于加

热或加热和制冷应用。
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PID_Temp 提供以下输出值。 执行器将决定要使用的输出值。

• OutputHeat
加热输出值（浮点格式）： 由于执行器响应为非线性等原因，需要通过用户程序来处理

加热的输出值。

• OutputHeat_PER
模拟量加热输出值： 通过模拟量输出触发加热执行器，并使用连续信号（如 0...10 V、
4...20 mA）控制加热执行器。

• OutputHeat_PWM
脉宽调制加热输出值： 通过数字量输出控制加热执行器。 脉宽调制可生成不同的 ON 和 
OFF 时间。

• OutputCool
制冷输出值（浮点格式）： 例如，由于执行器响应是非线性的，因而需要通过用户程序

来处理制冷的输出值。

• OutputCool_PER
模拟量制冷输出值： 通过模拟量输出触发制冷执行器，并使用连续信号（如 0...10 V、
4...20 mA）控制制冷执行器。

• OutputCool_PWM
脉宽调制制冷输出值： 通过数字量输出控制制冷执行器。 脉宽调制可生成不同的 ON 和 
OFF 时间。

制冷输出仅在通过“激活制冷”(Activate cooling) 复选框激活后可用。

• 如果清除该复选框，PID 算法的输出值 (PidOutputSum) 将在标定后在加热输出中输出。 
• 如果选中该复选框，PID 算法的正输出值 (PidOutputSum) 将在标定后在加热输出中输

出。 PID 算法的负输出值则在标定后在制冷输出中输出。 还可以在输出设置中从两种输

出值计算方法中选择。

说明

注意：

• 只有从下拉列表中选择 OutputHeat_PWM、OutputHeat_PER、OutputCool_PWM、
OutputCool_PER 输出后，才会相应计算这些输出。 

• 始终会计算 OutputHeat 输出。 
• 如果选中控制制冷的复选框，将计算 OutputCool 输出。

• 只有控制器不是组态成级联中的主控制器时，“激活制冷”(Activate cooling) 复选框才可用。
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步骤

要使用模拟量输出值，请按以下步骤操作：

1. 在“OutputHeat”或“OutputCool”下拉列表中选择“OutputHeat_PER”或“OutputCool_PER”条目。

2. 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入模拟量输出的地址。

要使用脉宽调制输出值，请按以下步骤操作：

1. 在“OutputHeat”或“OutputCool”下拉列表中选择“OutputHeat_PWM”或“OutputCool_PWM”条
目。

2. 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入数字量输出的地址。

要使用用户程序来处理输出值，请按以下步骤操作：

1. 在“OutputHeat”或“OutpuCool”下拉列表中选择“OutputHeat”或“OutputCool”条目。

2. 选择“指令”(Instruction)。
3. 输入用于处理输出值的变量的名称。

4. 通过模拟量或数字量 CPU 输出将经过处理的输出值传送到执行器。

级联 (S7-1200, S7-1500)
如果 PID_Temp 实例从上级主控制器接收设定值，并转而将其输出值输出到从属从控制器，

则此 PID_Temp 实例既为主控制器又为从控制器。对于此类 PID_Temp 实例，必须执行下文

列出的两种组态。例如，具有三个级联连接测量变量和三个 PID_Temp 实例的级联控制系统

中，中间的 PID_Temp 实例便属于此种情况。

将控制器组态为级联中的主控制器

主控制器通过其输出定义从控制器的设定值。 
要将 PID_Temp 用作级联中的主控制器，必须在基本设置中禁用制冷。要将此 PID_Temp 实
例组态成级联中的主控制器，请激活“控制器为主控制器”(Controller is master) 复选框。加

热输出值的选择将自动设置为 OutputHeat。 
无法在级联的主控制器上使用 OutputHeat_PWM 和 OutputHeat_PER。
随后，指定从该主控制器接收设定值的直接从属从控制器的数目。

将主控制器的 OutputHeat 参数分配给从控制器的 Setpoint 参数时，如果未使用用户自己的

标定功能，则可能需要根据从控制器的设定值/过程值范围调整主控制器的输出值限值和输

出标定。可以在主控制器输出设置的“OutputHeat / OutputCool”部分执行调整。
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将控制器组态为级联中的从控制器

从控制器从其主控制器的输出（OutputHeat 参数）中接收其设定值（Setpoint 参数）。 
要将此 PID_Temp 实例组态成级联中的从控制器，请在基本设置中激活“控制器为从控制

器”(Controller is slave) 复选框。 
随后，在编程编辑器的巡视窗口中，为该从控制器选择选择要用作其主控制器的 PID_Temp 
实例。从控制器的 Master 和 Setpoint 参数随即与所选主控制器互连（将覆盖这些参数的既

有互连）。在主控制器与从控制器之间便通过此互连交换信息和指定设定值。如有必要，以

后可以在从控制器的 Setpoint 参数中更改此互连，例如，另外插入一个滤波器。之后不可

更改 Master 参数处的互连。

对于所选主控制器，必须选中“控制器为主控制器”(Controller is master) 复选框，且必须正

确组态从控制器的数量。在同一循环中断 OB 中，必须先调用主控制器，再调用从控制器。

更多信息

更多有关在级联控制系统中使用 PID_Temp 时的程序创建、组态和调试信息，请参见使用 
PID_Temp 的级联控制 (页 890)。

过程值设置 (S7-1200, S7-1500)

过程值的限值 (S7-1200, S7-1500)
必须为过程值指定正确的绝对上限和绝对下限，作为受控系统的限值。 只要过程值超出这

些限值，就会出现错误 (ErrorBits = 0001h)。 如果超出过程值的限值，则取消调节操作。 可
以在输出设置中指定 PID_Temp 在自动模式下对错误的响应方式。

过程值标定 (S7-1200, S7-1500)
如果已在基本设置中对 Input_PER 的使用进行了组态，则需要将模拟量输入值转换为过程值

的物理量。当前组态将显示在 Input_PER 画面中。 
如果过程值与模拟量输入值成正比，则使用上下限值对来标定 Input_PER。
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步骤

要标定过程值，请按下列步骤操作：

1. 在“标定的过程值的下限”(Scaled low process value) 和“下限”(Low) 输入字段中输入一对下
限值。

2. 在“标定的过程值的上限”(Scaled high process value) 和“上限”(High) 输入字段中输入一对
上限值。

这些值对的默认设置保存在硬件配置中。要使用硬件配置中的值对，请按以下步骤操作：

1. 在程序编辑器中选择指令 PID_Temp。
2. 在基本设置中将 Input_PER 与模拟量输入互连。

3. 在过程值设置中单击“自动设置”(Automatic setting) 按钮。

硬件配置中的值将覆盖现有值。

输出设置 (S7-1200, S7-1500)

输出的基本设置 (S7-1200, S7-1500)

加热和制冷的方法

如果在基本设置中激活制冷，则有两种方法可用于计算 PID 输出值：

• PID 参数切换 (Config.AdvancedCooling = TRUE)： 
通过单独的 PID 参数集来计算制冷的输出值。PID 算法将根据计算出的输出值和控制偏差

确定使用加热过程还是制冷过程的 PID 参数。此方法适用于加热执行器和制冷执行器的

时间响应和增益都不同的情况。 
仅在选择该方法后才可对制冷进行预调节和精确调节。 

• 制冷系数 (Config.AdvancedCooling = FALSE)： 
通过加热过程的 PID 参数并考虑可组态的制冷系数 Config.CoolFactor 来执行制冷输出值

计算。此方法适用于加热执行器和制冷执行器的时间响应相似但增益不同的情况。选择

该方法时，无法对制冷进行预调节和精确调节并且控制制冷的 PID 参数集不可用。只能

执行加热调节。

制冷系数

如果选择制冷系数作为加热/制冷方法，则在制冷的输出值计算中将使用此系数。因此，可

以考虑加热执行器与制冷执行器增益不同的情况。

制冷系数既不会自动进行设置，也不会在调节期间进行调整。必须通过“加热执行器增益/制
冷执行器增益”的比值手动组态正确的制冷系数。 
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示例：制冷系数为 2.0 表示加热执行器增益是制冷执行器增益的两倍。

只有选择“制冷系数”(Cooling factor) 作为加热/制冷方法时，制冷系数才有效并且才可以更

改。

对错误的响应

注意

您的系统可能已损坏。

如果在出现错误时输出“错误未决时的当前值”或“错误未决时的替代输出值”，

PID_Temp 将保持自动模式或手动模式。这可能导致超出过程值限值并损坏系统。 
必须组态受控系统在出现错误时如何作出响应以避免系统损坏。 

PID_Temp 需要预设置，以便在发生错误时，控制器在大多数情况下均可保持激活状态。 
如果在控制器模式下频繁发生错误，则该默认响应会对控制响应产生负面影响。这种情况下，

检查 ErrorBits 参数并消除错误原因。
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PID_Temp 会生成可设定的输出值来对错误做出响应：

• 零（未激活）

在所有错误情况下，PID_Temp 都切换到“未激活”工作模式并输出以下值： 
– 输出 0.0 作为 PID 输出值 (PidOutputSum)
– 输出 0.0 作为加热输出值 (OutputHeat) 和制冷输出值 (OutputCool)
– 输出 0 作为加热的模拟量输出值 (OutputHeat_PER) 和制冷的模拟量输出值 

(OutputCool_PER)
– 输出 FALSE 作为加热的 PWM 输出值 (OutputHeat_PWM) 和制冷的 PWM 输出值 

(OutputCool_PWM) 
这与输出值限值和标定的组态无关。只能通过 Reset 的下降沿或 ModeActivate 的上升沿

重新激活控制器。

• 错误未决时的当前值

错误响应取决于发生的错误和工作模式。 
如果发生一个或多个下列错误，则 PID_Temp 停留在自动模式下：

– 0000001h：参数 Input 超出了过程值限值的范围。

– 0000800h：采样时间错误

– 0040000h：Disturbance 参数的值无效。 
– 8000000h：计算 PID 参数期间出错。

如果在自动模式下发生一个或多个下列错误，PID_Temp 将切换到“含错误监视功能的替

代输出值”模式并输出上一个有效 PID 输出值 (PidOutputSum)：
– 0000002h：Input_PER 参数的值无效。

– 0000200h：Input 参数的值无效。

– 0000400h：输出值计算失败。

– 0001000h：Setpoint 或 SubstituteSetpoint 参数的值无效。 
在应用 PID 输出值后，相关输出上输出的加热或制冷值取决于输出标定的组态情况。

当错误不再处于未决状态时，PID_Temp 切换回自动模式。

如果在手动模式下发生错误，PID_Temp 保持手动模式并继续使用手动值作为 PID 输出值。

如果手动值无效，则使用组态的替代输出值。 
如果手动值和替代输出值都无效，则使用加热过程的 PID 输出值下限 
(Config.Output.Heat.PidLowerLimit)。 
如果在预调节或精确调节期间出现下列错误，PID_Temp 将保持激活模式：

– 0000020h：精确调节期间不允许预调节。

出现其它错误时，PID_Temp 将取消调节并切换到启动调节时的模式。

• 错误未决时的替代输出值

在“含错误监视功能的替代输出值”工作模式下，PID_Temp 按照“错误未决时的当前值”

中的描述操作，但输出组态的替代输出值 (SubstituteOutput) 作为 PID 输出值 
(PidOutputSum)。 
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在应用 PID 输出值后，相关输出上输出的加热或制冷值取决于输出标定的组态情况。

对于激活了制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE) 的控制器，请输入： 
– 正的替换输出值以在加热输出上输出该值。

– 负的替换输出值以在制冷输出上输出该值。

如果发生下列错误，PID_Temp 将保持“含错误监视功能的替代输出值”模式，并输出加

热过程的 PID 输出值下限 (Config.Output.Heat.PidLowerLimit)： 
– 0020000h：变量 SubstituteOutput 的值无效。 

输出值限值和标定 (S7-1200, S7-1500)
根据具体的工作模式，PID 输出值 (PidOutputSum) 或是通过 PID 算法自动计算，或是使用

手动值 (ManualValue)或已组态的替代输出值 (SubstituteOutput) 来计算。

根据组态限制 PID 输出值： 
• 如果在基本设置中禁用制冷 (Config.ActivateCooling = FALSE)，该值将限制在 PID 输出值

的上限（加热）(Config.Output.Heat.PidUpperLimit) 和 PID 输出值的下限（加热）

(Config.Output.Heat.PidLowerLimit) 之间。

标定特征线的水平轴上的两个限值都可以在“OutputHeat/OutputCool”部分进行组态。它

们将显示在“OutputHeat_PWM/OutputCool_PWM”和“OutputHeat_PER/OutputCool_PER”
部分，但无法更改。

• 如果在基本设置中激活制冷 (Config.ActivateCooling = TRUE)，该值将限制在 PID 输出值

上限 (Config.Output.Heat.PidUpperLimit) 和 PID 输出值下限（制冷）

(Config.Output.Cool.PidLowerLimit) 之间。

标定特征线的水平轴上的两个限值都可以在“OutputHeat/OutputCool”部分进行组态。它

们将显示在“OutputHeat_PWM/OutputCool_PWM”和“OutputHeat_PER/OutputCool_PER”
部分，但无法更改。

PID 输出值下限（加热）(Config.Output.Heat.PidLowerLimit) 和 PID 输出值上限（制冷）

(Config.Output.Cool.PidUpperLimit) 无法更改，且必须分配为值 0.0。
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PID 输出值经过标定在加热和制冷输出中输出。可以为每个输出单独指定标定，并且使用 2 
个值对来指定，每个值对都由一个 PID 输出值限值和一个标定值组成。 

输出 值对 参数

OutputHeat 值对 1 PID 输出值上限（加热）

Config.Output.Heat.PidUpperLimit， 
标定的输出上限值（加热）

Config.Output.Heat.UpperScaling
值对 2 PID 输出值下限（加热） 

Config.Output.Heat.PidLowerLimit， 
标定的输出下限值（加热）

Config.Output.Heat.LowerScaling
OutputHeat_PWM 值对 1 PID 输出值上限（加热）

Config.Output.Heat.PidUpperLimit， 
标定的 PWM 输出上限值（加热）

Config.Output.Heat.PwmUpperScaling
值对 2 PID 输出值下限（加热）

Config.Output.Heat.PidLowerLimit， 
标定的 PWM 输出下限值（加热）

Config.Output.Heat.PwmLowerScaling
OutputHeat_PER 值对 1 PID 输出值上限（加热）

Config.Output.Heat.PidUpperLimit， 
标定的模拟量输出上限值（加热）

Config.Output.Heat.PerUpperScaling
值对 2 PID 输出值下限（加热）

Config.Output.Heat.PidLowerLimit， 
标定的模拟量输出下限值（加热）

Config.Output.Heat.PerLowerScaling
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输出 值对 参数

OutputCool 值对 1 PID 输出值下限（制冷）

Config.Output.Cool.PidLowerLimit，
标定的输出上限值（制冷）

Config.Output.Cool.UpperScaling
值对 2 PID 输出值上限（制冷）

Config.Output.Cool.PidUpperLimit，
标定的输出下限值（制冷）

Config.Output.Cool.LowerScaling
OutputCool_PWM 值对 1 PID 输出值下限（制冷）

Config.Output.Cool.PidLowerLimit， 
标定的 PWM 输出上限值（制冷）

Config.Output.Cool.PwmUpperScaling
值对 2 PID 输出值上限（制冷）

Config.Output.Cool.PidUpperLimit， 
标定的 PWM 输出下限值（制冷）

Config.Output.Cool.PwmLowerScaling
OutputCool_PER 值对 1 PID 输出值下限（制冷）

Config.Output.Cool.PidLowerLimit，
标定的模拟量输出上限值（制冷）

Config.Output.Cool.PerUpperScaling
值对 2 PID 输出值上限（制冷）

Config.Output.Cool.PidUpperLimit， 
标定的模拟量输出下限值（制冷）

Config.Output.Cool.PerLowerScaling

如果已激活制冷 (Config.ActivateCooling = TRUE)，则 PID 输出值下限（加热）

(Config.Output.Heat.PidLowerLimit) 必须为 0.0。
PID 输出值上限（制冷）Config.Output.Cool.PidUpperLimit) 必须始终为 0.0。

示例：

使用 OutputHeat 输出时的输出标定。前提是制冷已禁用，PID 输出值的下限（加热）

(Config.Output.Heat.PidLowerLimit) 可以不等于 0.0。
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示例： 
使用 OutputHeat_PWM 和 OutputCool_PER 输出时的输出标定。前提是制冷已激活，PID 输
出值的下限（加热）(Config.Output.Heat.PidLowerLimit) 必须为 0.0。

Config.Output.Cool.

PidLowerLimit

OutputCool_PER

Config.Output.Cool.

PerUpperScaling

Config.Output.Cool.

PerLowerScaling

Config.Output.Heat.

PwmLowerScaling

Config.Output.Heat.

PwmUpperScaling

Config.Output.Heat.

PidLowerLimit 

=Config.Output.Cool.

PidUpperLimit=0.0

Config.Output.Heat.

PidUpperLimit 

OutputHeat_PWM

PidOutputSum

除在“未激活”工作模式下外，输出处的值始终介于标定的输出上限值与标定的输出下限值

之间，例如 OutputHeat 始终介于标定的输出上限值（加热）

(Config.Output.Heat.UpperScaling) 和标定的输出下限值（加热）

(Config.Output.Heat.LowerScaling) 之间。

如果要限制相关输出中的值，因此还必须调整这些标定值。

您可以组态标定特征线纵轴上的输出标定值。每个输出都有两个单独的标定值。只能更改 
OutputHeat_PWM, OutputCool_PWM、OutputHeat_PER 和 OutputCool_PER 输出的标定值，

而且前提是在基本设置中选择了相应输出。另外，还必须在基本设置中为所有制冷输出激活

制冷。

不管基本设置中的所选输出为何，调试对话框中的趋势视图都只记录 OutputHeat 和 
OutputCool 的值。因此，如果使用 OutputHeat、OutputCool、OutputHeat_PWM 或 
OutputHeat_PER 并且想要在调试对话框中使用趋势视图，则可根据需要调整 
OutputCool_PWM 或 OutputCool_PER 的标定值。
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高级设置 (S7-1200, S7-1500)

过程值监视 (S7-1200, S7-1500)
在“过程值监视”(Process value monitoring) 组态窗口中，组态过程值的警告上限和下限。 如
果在运行期间超出或低于其中一个警告限值，则将在 PID_Temp 指令的以下参数中显示一条

警告：

• 输出参数 InputWarning_H，前提是超出警告上限

• 输出参数 InputWarning_L，前提是低于警告下限

警告限值必须处于过程值的限值范围内。 
如果未输入警告限值，则使用过程值的上限和下限。

示例

过程值上限 = 98° C；警告上限 = 90° C 
警告下限 = 10° C；过程值下限 = 0° C
PID_Temp 将按如下方式响应：

过程值 InputWarning_H InputWarning_L ErrorBits
> 98 °C TRUE FALSE 0001h
≤ 98° C 且 > 90° C TRUE FALSE 0000h
≤ 90° C 且 ≥ 10° C FALSE FALSE 0000h
< 10° C 且 ≥ 0° C FALSE TRUE 0000h
< 0° C FALSE TRUE 0001h

可以在输出设置中组态超出过程值上限或下限时 PID_Temp 的响应。

PWM 限值 (S7-1200, S7-1500)
PID 输出值 PidOutputSum 在标定后通过脉宽调制转换成脉冲串在 OutputHeat_PWM 或 
OutputCool_PWM 输出参数中输出。 
“PID 算法的采样时间”是两次计算 PID 输出值之间的时间。该采样时间用作脉宽调制的时

间。 
加热期间，在“加热的 PID 算法采样时间”内始终会计算 PID 输出值。
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制冷期间的 PID 输出值计算取决于在“基本设置 > 输出”(Basic settings > Output) 中选择的

制冷类型： 
• 如果使用制冷系数，则“加热的 PID 算法采样时间”适用。

• 如果使用 PID 参数切换，则“制冷的 PID 算法采样时间”适用。

在预调节或精确调节期间确定加热或制冷的 PID 算法采样时间。如果手动设置 PID 参数，则

还需要组态加热或制冷的 PID 算法采样时间。

在 PID_Temp 采样时间内输出 OutputHeat_PWM 和 OutputCool_PWM。PID_Temp 采样时间

等于调用 OB 的周期时间。

脉冲宽度与 PID 输出值成比例并始终为 PID_Temp 采样时间的整数倍。 
OutputHeat_PWM 的示例

① PID_Temp 采样时间

② 加热的 PID 算法采样时间 
③ 脉冲持续时间

④ 中断时间

可以分别为加热和制冷设置“ 短开启时间”和“ 短关闭时间”，这两个时间将舍入为 
PID_Temp 采样时间的整数倍。 
脉冲或中断时间永远不会小于 短开关时间。在下一个周期中累加和补偿由此引起的误差。

OutputHeat_PWM 的示例

PID_Temp 采样时间（等于调用 OB 的周期时间）= 100 ms
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PID 算法采样时间（等于持续时间）= 1000 ms
短开启时间 = 200 ms

PID 输出值 PidOutputSum 总计为 15% 并保持不变。PID_Temp 可输出的 短脉冲为 20%。

在第一个周期内不输出脉冲。在第二个周期内，将第一个周期内未输出的脉冲累加到第二个

周期的脉冲。 

① PID_Temp 采样时间

② 加热的 PID 算法采样时间

⑤ 短 ON 时间

为 大程度地减小工作频率并节省执行器，可延长 短开关时间。

如果已在基本设置中选择 OutputHeat/OutputCool 或 OutputHeat_PER/OutputCool_PER 作
为输出，将不评估 短开启时间和 短关闭时间，并且也无法更改这两个时间。

使用 OutputHeat_PWM 或 OutputCool_PWM 时，如果“PID 算法采样时

间”（Retain.CtrlParams.Heat.Cycle 或 Retain.CtrlParams.Cool.Cycle）和脉宽调制的持续时

间过长，则可在 Config.Output.Heat.PwmPeriode 或 Config.Output.Cool.PwmPeriode 参数

中指定一个存在偏差的较短的持续时间，以改善过程值的平滑度（另请参见 PwmPeriode 变
量）。

说明

短开关时间只影响输出参数 OutputHeat_PWM 或 OutputCool_PWM，不用于 CPU 中集成

的任何脉冲发生器。

PID 控制

3.3 PID 控制（S7-1200、S7-1500） (S7-1200, S7-1500)

使用工艺功能

874 编程和操作手册, 11/2022



PID 参数 (S7-1200, S7-1500)
PID 参数显示在“PID 参数”(PID Parameters) 组态窗口中。 
如果在基本设置中已激活制冷，并且在输出设置中将 PID 参数切换选作加热/制冷方法，则

可使用两个参数集：一个用于加热，另一个用于制冷。

这种情况下，PID 算法将根据计算出的输出值和控制偏差确定使用用于加热的 PID 参数还是

用于制冷的 PID 参数。

如果禁用制冷，或将制冷系数选作加热/制冷方法，则始终使用用于加热的参数集。

在调节过程中，除了死区宽度必须手动组态以外，其余 PID 参数会根据受控系统进行调整。

说明

当前激活的 PID 参数位于 Retain.CtrlParams 结构中。  
请仅在“未激活”在线模式下更改当前激活的 PID 参数，以防 PID 控制器出现故障。

如果要在线更改“自动模式”下或“手动模式”下的 PID 参数，更改 CtrlParamsBackUp 结
构中的 PID 参数并执行针对 Retain.CtrlParams 结构执行带有 LoadBackUp = TRUE 的更改。

在线更改“自动模式”下的 PID 参数将导致输出值跳变。

PID_Temp 是一种具有抗积分饱和功能并且能够对比例作用和微分作用进行加权的 PIDT1 控
制器。 
PID 算法根据以下等式工作（控制区和死区已禁用）：

y  =  K
p 
 (w - x) + (c · w - x)[ (b · w - x) +

1

T
I 
 ·

  
s

T
D 

· s

a · T
D
 · s + 1

]

符号 说明  PID_Temp 指令的关联参数

y PID 算法的输出值 -
Kp 比例增益 Retain.CtrlParams.Heat.Gain

Retain.CtrlParams.Cool.Gain
CoolFactor

s 拉普拉斯运算符 -
b 比例作用权重 Retain.CtrlParams.Heat.PWeighting

Retain.CtrlParams.Cool.PWeighting
w 设定值 CurrentSetpoint
x 过程值 ScaledInput
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符号 说明  PID_Temp 指令的关联参数

TI 积分作用时间 Retain.CtrlParams.Heat.Ti
Retain.CtrlParams.Cool.Ti

TD 微分作用时间 Retain.CtrlParams.Heat.Td
Retain.CtrlParams.Cool.Td

a 微分作用延迟系数 
（微分延迟 T1 = a × TD）

Retain.CtrlParams.Heat.TdFiltRatio
Retain.CtrlParams.Cool.TdFiltRatio

c 微分作用权重 Retain.CtrlParams.Heat.DWeighting
Retain.CtrlParams.Cool.DWeighting

DeadZone 死区宽度 Retain.CtrlParams.Heat.DeadZone
Retain.CtrlParams.Cool.DeadZone

ControlZone 控制区宽度 Retain.CtrlParams.Heat.ControlZone
Retain.CtrlParams.Cool.ControlZone

下图说明了集成到 PID 算法中的参数：

所有 PID 参数均具有保持性。如果手动输入 PID 参数，则必须完整下载 PID_Temp (将工艺对

象下载到设备 (页 753))。
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PID_Temp 方框图

以下方框图说明如何在 PID_Temp 中集成 PID 算法。
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比例增益

该值用于指定控制器的比例增益。PID_Temp 运行时不使用负比例增益，且只支持常规控制

方向，也就是说过程值会随着 PID 输出值 (PidOutputSum) 的增加而增加。

积分作用时间

积分作用时间用于确定积分作用的时间特性。积分作用时间 = 0.0 时，将禁用积分作用。当

积分作用时间在“自动模式”下通过在线方式由不同值变为 0.0，则删除先前的积分操作且

输出值跳跃。

微分作用时间

微分作用时间用于确定微分作用的时间特性。微分作用时间 = 0.0 时，将禁用微分作用。

微分延迟系数

微分延迟系数用于延迟微分作用的生效。 
微分延迟 = 微分作用时间 × 微分延迟系数

• 0.0：微分作用仅在一个周期内有效，因此几乎不产生影响。

• 0.5：实践证明，该值对具有一个主时间常数的受控系统很有效。

• > 1.0：系数越大，微分作用的生效时间延迟越久。

比例作用权重

改变设定值有可能削弱比例作用。

允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：应对设定值变化的比例作用完全有效

• 0.0：应对设定值变化的比例作用无效

当过程值变化时，比例作用始终完全有效。

微分作用权重

微分作用随着设定值的变化而减弱。
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允许使用 0.0 到 1.0 之间的值。

• 1.0：设定值变化时微分作用完全有效

• 0.0：设定值变化时微分作用不生效

当过程值变化时，微分作用始终完全有效。

PID 算法采样时间

受控系统需要一定的时间来对输出值的变化做出响应。因此，建议不要在每次循环中都计算

输出值。“PID 算法”的采样时间是两次计算 PID 输出值之间的时间。该时间在调节期间进行

计算，并舍入为 PID_Temp 采样时间的倍数（循环中断 OB 的循环时间）。PID_Temp 的所

有其它功能会在每次调用时执行。

如果使用 OutputHeat_PWM 或 OutputCool_PWM，PID 算法的采样时间将用作脉宽调制的持

续时间。输出信号的精度由 PID 算法采样时间与 OB 的周期时间之比来确定。该周期时间不

应超出 PID 算法采样时间的十分之一。

用作 OutputCool_PWM 脉宽调制持续时间的 PID 算法采样时间取决于在“输出基本设置”

中选择的加热/制冷方法： 
• 如果使用制冷系数，则“加热的 PID 算法采样时间”同样适用于 OutputCool_PWM。 
• 如果使用 PID 参数切换，则“制冷的 PID 算法采样时间”可用作 OutputCool_PWM 的持

续时间。

如果使用 OutputHeat_PWM 或 OutputCool_PWM 时 PID 算法采样时间和脉宽调制的持续时

间过长，则可在 Config.Output.Heat.PwmPeriode 或 Config.Output.Cool.PwmPeriode 参数

中指定一个存在偏差的较短的持续时间，以改善过程值的平滑度。

死区宽度

如果过程值受到噪声影响，则噪声也会对输出值产生影响。当控制器增益较高并且激活微分

作用时，输出值会出现明显的波动。如果过程值位于设定值附近的死区内，则控制偏差会受

到抑制，这样 PID 算法就不会做出响应并且会减少输出值不必要的波动。

在调节过程中，加热或制冷过程的死区宽度不会自动设置。必须手动对死区宽度进行正确组

态。如果将死区宽度设置为 0.0，会禁用死区。

启用死区后，结果可能是永久控制偏差（设定值与过程值之间的偏差）。这可能对精确调节

产生负面影响。

如果已在基本设置中激活了制冷，并且在输出设置中将 PID 参数切换选作加热/制冷方法，则

死区位于“设定值 - 死区宽度（加热）”和“设定值 + 死区宽度（制冷）”之间。
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如果已在基本设置中禁用了制冷，或使用了制冷系数，则死区对称地位于“设定值 - 死区宽度

（加热）”和“设定值 + 死区宽度（加热）”之间。

如果将不等于 1.0 的值组态为比例作用权重或微分作用权重，则即使在死区内，设定值的变

化也会影响输出值。

无论权重如何，死区内的过程值变化都不会影响输出值。

禁用制冷或使用制冷系数时的死区（左），或激活制冷并采用 PID 参数切换时的死区（右）。

x/水平轴表示控制偏差 = 设定值 - 过程值。y/垂直轴表示传送到 PID 算法的死区输出信号。

控制区宽度

如果过程值不处于设定值附近的控制区，控制器将输出 小输出值或 大输出值。这意味着，

过程值会更快地到达设定值。 
如果过程值位于设定值附近的控制区内，则输出值通过 PID 算法进行计算。

只有将“PID（温度）”选作制冷或加热过程的控制器结构时，才会在预调节过程中自动设置

加热或制冷的控制区宽度。 
如果将控制区宽度设置为 3.402822e+38，会禁用控制区。

如果已在基本设置中禁用了制冷，或使用了制冷系数，则控制区对称地位于“设定值 - 控制

区宽度（加热）”和“设定值 + 控制区宽度（加热）”之间。

如果已在基本设置中激活了制冷，并且在输出设置中将 PID 参数切换选作加热/制冷方法，则

控制区位于“设定值 - 控制区宽度（加热）”和“设定值 + 控制区宽度（制冷）”之间。
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禁用制冷或使用制冷系数时的控制区。

激活制冷并采用 PID 参数切换时的控制区。

调节的规则

从“控制器结构”(Controller structure) 下拉列表中选择要计算 PI 还是 PID 参数。可分别指定

适用于加热和制冷的调节规则。

• PID（温度）

在预调节和精确调节期间计算 PID 参数。

预调节专门用于温度控制过程，可生成更慢、更为渐近的控制响应，与“PID”选项相比过

调很少。精确调节与“PID”选项相同。 
只有选择此选项后，预调节期间才会自动确定控制区宽度。

• PID
在预调节和精确调节期间计算 PID 参数。
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• PI
在预调节和精确调节期间计算 PI 参数。

• 用户自定义

如果通过用户程序或参数视图为预调节和精确调节组态了不同的控制器结构，则下拉列

表会显示“用户自定义”(User-defined)。

3.3.3.3 调试 PID_Temp (S7-1200, S7-1500)

调试 (S7-1200, S7-1500)
调试窗口有助于您调试 PID 控制器。 可以在趋势视图中监视加热和制冷的设定值、过程值

以及输出值随时间轴的变化。调试窗口支持以下功能：

• 控制器预调节

• 控制器精确调节

使用精确调节对 PID 参数进行精确调节。

• 在趋势视图中监视当前闭环控制

• 通过指定手动 PID 输出值和替代设定值来测试受控系统

• 将 PID 参数的实际值保存到离线项目。

所有功能都需要与 CPU 建立在线连接。

如果尚未与 CPU 建立在线连接，应建立此连接，然后通过趋势视图的“全部监视”(Monitor 
all)  或“启动”(Start) 按钮使调试窗口运行。 

趋势视图的操作

• 从“采样时间”(Sampling time) 下拉列表中，选择所需的采样时间。

趋势视图的所有值按所选的采样时间进行更新。

• 如果要使用趋势视图，请单击测量组中的“启动”(Start) 图标。

将启动值记录操作。 加热和制冷的设定值、过程值以及输出值的当前值将输入到趋势视

图中。 
• 如果要结束趋势视图，请单击“停止”(Stop) 图标。

可以继续对趋势视图中记录的值进行分析。

关闭调试窗口将终止趋势视图中的记录操作并删除所记录的值。
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预调节 (S7-1200, S7-1500)
预调节功能可确定对输出值跳变的过程响应，并搜索拐点。根据受控系统的 大斜率与死时

间计算已调节的 PID 参数。可在执行预调节和精确调节时获得 佳 PID 参数。

过程值越稳定，PID 参数就越容易计算，结果的精度也会越高。只要过程值的上升速率明显

高于噪声，就可以容忍过程值的噪声。处于“未激活”或“手动模式”工作模式时就很可能

出现这种情况。重新计算前会备份 PID 参数。

PID_Temp 可根据组态提供不同的预调节类型：

• 预调节加热

加热输出值输出跳变，计算加热过程的 PID 参数，然后将设定值用作自动模式的控制变量。

• 预调节加热和制冷

加热输出值输出跳变。 
只要过程值接近设定值，制冷输出值便输出跳变。 
计算加热（Retain.CtrlParams.Heat 结构）和制冷（Retain.CtrlParams.Cool 结构）过程的 
PID 参数，然后将设定值用作自动模式的控制变量。

• 预调节制冷

制冷输出值输出跳变。

计算制冷的 PID 参数，然后将设定值用作自动模式的控制变量。

如果要调节加热和制冷过程的 PID 参数，先后使用“预调节加热”(Pretuning heating) 和“预

调节制冷”(Pretuning cooling) 与单独使用“预调节加热和制冷”(Pretuning heating and 
cooling) 相比，可获得更好的控制响应。但是，分两个步骤进行预调节耗费的时间较长。

常规要求

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_Temp 指令。

• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• PID_Temp 处于下列模式之一：“未激活”、“手动模式”或“自动模式”。

• 设定值和过程值均在组态的限值范围内（请参见过程值监视 (页 872)组态）。

预调节加热的相关要求

• 设定值与过程值的差值大于过程值上限与过程值下限之差的 30%。

• 设定值与过程值的差值大于设定值的 50%。

• 设定值大于过程值。
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预调节加热和制冷的相关要求

• 在“基本设置”中已激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE)。
• 在“输出值的基本设置”中已激活 PID 参数切换 (Config.AdvancedCooling = TRUE)。
• 设定值与过程值的差值大于过程值上限与过程值下限之差的 30%。

• 设定值与过程值的差值大于设定值的 50%。

• 设定值大于过程值。

预调节制冷的相关要求

• 在“基本设置”中已激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE)。
• 在“输出值的基本设置”中已激活 PID 参数切换 (Config.AdvancedCooling = TRUE)。
• 已成功执行“预调节加热”或“预调节加热和制冷”(PIDSelfTune.SUT.ProcParHeatOk = 

TRUE)。对于所有调节，应使用同一设定值。

• 设定值与过程值的差值小于过程值上限与过程值下限之差的 5%。

步骤

要执行预调节，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中双击“PID_Temp > 调试”(PID_Temp > Commissioning) 条目。

2. 激活“全部监视”(Monitor all)  按钮或启动趋势视图。 
将建立在线连接。

3. 从“调节模式”(Tuning mode) 下拉列表中选择所需的预调节条目。

4. 单击“Start”图标。

– 将启动预调节功能。

– “状态”(Status) 字段显示当前步骤和所发生的所有错误。进度条指示当前步骤的进度。

说明

如果进度条（“进度”变量）长时间无变化，猜测可能是调节功能受到限制时，请单击

“Stop”图标。检查工艺对象的组态，必要时请重新启动控制器调节功能。

结果

如果执行预调节时未产生错误消息，则 PID 参数已调节完毕。PID_Temp 将切换到自动模式

并使用已调节的参数。在电源关闭以及重启 CPU 期间，已调节的 PID 参数保持不变。

如果无法实现预调节，PID_Temp 将根据已组态的响应对错误作出反应。 
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精确调节 (S7-1200, S7-1500)
精确调节将使过程值出现恒定受限的振荡。将根据此振荡的幅度和频率为工作点调节 PID 参
数。PID 参数将根据结果重新计算。精确调节得出的 PID 参数通常比预调节得出的 PID 参数

具有更好的主控和扰动特性。可在执行预调节和精确调节时获得 佳 PID 参数。

PID_Temp 将自动尝试生成大于过程值噪声的振荡。过程值的稳定性对精确调节的影响非常

小。重新计算前会备份 PID 参数。

PID_Temp 可根据组态提供不同的精确调节类型：

• 精确调节加热：

PID_Temp 使过程值出现振荡，加热输出值发生周期性变化，并计算加热过程的 PID 参数。

• 精确调节制冷：

PID_Temp 使过程值出现振荡，制冷输出值发生周期性变化，并计算制冷的 PID 参数。

加热/制冷控制器的临时调节偏移量

如果将 PID_Temp 用作加热/制冷控制器 (Config.ActivateCooling = TRUE)，则相应设定值对

应的 PID 输出值 (PidOutputSum) 必须符合以下要求，这样才能使过程值出现振荡从而成功

进行精确调节：

• 精确调节加热的 PID 输出值为正

• 精确调节制冷的 PID 输出值为负

如果不满足上述条件，则可以为精确调节指定一个临时偏移量，以在具有相反效果的输出上

输出。

• 精确调节加热过程时的制冷输出偏移量 (PIDSelfTune.TIR.OutputOffsetCool)。
启动调节前，输入负的制冷调节偏移量，该偏移量小于静止状态下相应设定值对应的 PID 
输出值 (PidOutputSum)。

• 精确调节制冷时的加热输出偏移量 (PIDSelfTune.TIR.OutputOffsetHeat)
启动调节前，输入正的加热调节偏移量，该偏移量大于静止状态下相应设定值对应的 PID 
输出值 (PidOutputSum)。

随后，由 PID 算法抵消指定的偏移量，从而使过程值保持为设定值。偏移高度允许对 PID 输
出值进行相应调整从而使其满足上述要求。

为避免在定义偏移量后过程值过调较大，还可以分多步增大偏移量。

如果 PID_Temp 退出精确调节模式，将重置调节偏移量。
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示例：指定精确调节制冷的偏移量

• 不指定偏移量

– Setpoint = 过程值 (ScaledInput) = 80 °C
– PID 输出值 (PidOutputSum) = 30.0
– 加热输出值 (OutputHeat) = 30.0
– 制冷输出值 (OutputCool) = 0.0

只有制冷输出无法使过程值围绕设定值振荡。此时无法执行精确调节。

• 加热输出的偏移量 (PIDSelfTune.TIR.OutputOffsetHeat) = 80.0
– Setpoint = 过程值 (ScaledInput) = 80 °C
– PID 输出值 (PidOutputSum) = -50.0
– 加热输出值 (OutputHeat) = 80.0
– 制冷输出值 (OutputCool) = -50.0

由于指定了加热输出的偏移量，加热输出现在可以使设定值附近的过程值出现振荡。

现在可以成功执行精确调节。

常规要求

• 已在循环中断 OB 中调用 PID_Temp 指令。

• ManualEnable = FALSE
• Reset = FALSE
• 设定值和过程值均处于组态的限值范围内（请参见“过程值设置”组态）。

• 控制回路已稳定在工作点。过程值与设定值一致时，表明到达了工作点。

启用死区时，结果可能是永久控制偏差（设定值与实际值之间的偏差）。这可能对精确

调节产生负面影响。

• 不能被干扰。

• PID_Temp 处于未激活模式、自动模式或手动模式。

精确调节加热的相关要求

• Heat.EnableTuning = TRUE
• Cool.EnableTuning = FALSE
• 如果将 PID_Temp 组态为加热和制冷控制器 (Config.ActivateCooling = TRUE)，则在达到

要开始调节的工作点时必须激活加热输出。

PidOutputSum > 0.0（请参见调节偏移量）
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精确调节制冷的相关要求

• Heat.EnableTuning = FALSE
• Cool.EnableTuning = TRUE
• 已激活制冷输出 (Config.ActivateCooling = TRUE)。
• 已激活 PID 参数切换 (Config.AdvancedCooling = TRUE)。
• 在达到要开始调节的工作点时必须激活制冷输出。

PidOutputSum < 0.0（请参见调节偏移量）

过程取决于初始情况

可在以下工作模式下启动精确调节：“未激活”、“自动模式”或“手动模式”。

在以下模式下启动精确调节时，具体情况如下所述：

• 自动模式，且 PIDSelfTune.TIR.RunIn = FALSE（默认）

如果希望通过调节来改进现有 PID 参数，请在自动模式下启动精确调节。

PID_Temp 将使用现有的 PID 参数控制系统，直到控制回路已稳定并且精确调节的要求得

到满足为止。之后才会启动精确调节。

• 未激活，手动模式或自动模式，且 PIDSelfTune.TIR.RunIn = TRUE
系统尝试利用 小或 大输出值达到设定值（两点控制）： 
– 在精确调节加热时，使用 小或 大加热输出值。

– 在精确调节制冷时，使用 小或 大制冷输出值。 
这可能会增加超调量。精确调节将在达到设定值时启动。 
如果无法达到设定值，PID_Temp 不会自动中止调节过程。

步骤

要执行精确调节，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中双击“PID_Temp > 调试”(PID_Temp > Commissioning) 条目。

2. 激活“全部监视”(Monitor all)  按钮或启动趋势视图。 
将建立在线连接。 

3. 从“调节模式”(Tuning mode) 下拉列表中选择所需的精确调节条目。
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4. 如有需要（请参见调节偏移量），可指定调节偏移量，然后等到再次达到静止状态。

5. 单击“Start”图标。

– 将启动精确调节过程。

– “状态”(Status) 字段显示当前步骤和所发生的所有错误。 
进度条指示当前步骤的进度。

说明

如果进度条（“进度”变量）长时间无变化，猜测可能是调节功能受到限制时，请单击

“调节模式”(Tuning mode) 组中的“Stop”图标。检查工艺对象的组态，必要时请重新启动

控制器调节功能。

尤其是在以下阶段，如果无法达到设定值，将不会自动中止调节过程。 
• “尝试使用两点控制达到加热过程的设定值。” 
• “尝试使用两点控制达到制冷过程的设定值。”

结果

如果执行精确调节时未出错，则 PID 参数已调节完毕。PID_Temp 将切换到自动模式并使用

已调节的参数。在电源关闭以及重启 CPU 期间，已调节的 PID 参数保持不变。 
如果精确调节期间出现错误，PID_Temp 将根据已组态的响应对错误作出反应。 

“手动”模式 (S7-1200, S7-1500)
下面说明如何在工艺对象“PID_Temp”的调试窗口中使用“手动模式”。 
错误未决时也可使用手动模式。

要求

• 已在循环中断 OB 中调用“PID_Temp”指令。

• 已与 CPU 建立在线连接。 
• CPU 处于“RUN”模式。

步骤

如果要通过指定手动值来测试受控系统，请使用调试窗口中的“手动模式”。 
要定义手动值，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中双击“PID_Temp > 调试”(PID_Temp > Commissioning) 条目。

2. 激活“全部监视”(Monitor all)  按钮或启动趋势视图。 
将建立在线连接。
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3. 在“控制器的在线状态”(Online status of the controller) 区域中，选中复选框“手动模
式”(Manual mode)。
PID_Temp 将在手动模式下运行。 新的当前输出值仍然有效。

4. 在可编辑字段中，输入 % 形式的手动值。
如果已在基本设置中激活制冷过程，请按下列方式输入手动值：

– 输入正的手动值以输出加热输出的值。

– 输入负的手动值以输出制冷输出的值。

5. 单击  图标。

结果

手动值被写入 CPU 并立即生效。

如果希望由 PID 控制器重新指定输出值，请清除“手动模式”(Manual mode) 复选框。 
到自动模式的切换是无扰动的。

替代设定值 (S7-1200, S7-1500)
下面说明如何在工艺对象“PID_Temp”的调试窗口中使用替代设定值。 

要求

• 已在循环中断 OB 中调用“PID_Temp”指令。

• 已与 CPU 建立在线连接。 
• CPU 处于“RUN”模式。

步骤

如果要用作设定值的值不同于在“Setpoint”参数中指定的值（如调节级联结构中的从控制

器），请在调试窗口中使用替代设定值。 
要指定替代设定值，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中双击“PID_Temp > 调试”(PID_Temp > Commissioning) 条目。

2. 激活“全部监视”(Monitor all)  按钮或启动趋势视图。 
将建立在线连接。

3. 在“控制器的在线状态”(Online status of the controller) 部分，选中复选框“Subst.Setpoint”。 
使用 近更新的设定值初始化替代设定值（SubstituteSetpoint 变量），并且立即使用替代设
定值。

4. 在可编辑字段中输入替代设定值。

5. 单击  图标。
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结果

替代设定值被写入 CPU 并立即生效。

如果希望将“Setpoint”参数的值重新用作设定值，则清除“Subst.Setpoint”复选框。 
切换是无扰动的。

级联调试 (S7-1200, S7-1500)
有关使用 PID_Temp 级联调试的信息，请参见调试 (页 894)。

3.3.3.4 使用 PID_Temp 的级联控制 (S7-1200, S7-1500)

简介 (S7-1200, S7-1500)
在级联控制中，多个控制回路相互嵌套。在此过程中，从控制器会从相应的较高级的主控制

器的输出值 (OutputHeat) 接收其设定值 (Setpoint)。 
建立级联控制系统的先决条件是，受控系统可分为具有自身测量变量的各个子系统。

受控变量的设定值在 外层的主控制器指定。 
内层从控制器的输出值应用于执行器，因此作用于受控系统。 

与单回路控制系统相比，使用级联控制系统的主要优势如下：

• 由于额外存在从属控制回路，可迅速纠正控制系统中发生的扰动。这会显著降低扰动对

控制变量的影响。因此，可改善扰动行为。

• 从属控制回路以线性形式发挥作用。因此，这些非线性扰动对受控变量的负面影响可得

到缓解。

PID_Temp 具有以下专用于级联控制系统的功能：

• 指定替代设定值

• 在主从控制器间交换状态信息（如当前操作模式） 
• 不同的 Anti-Wind-Up 模式（主控制器对其从控制器限值的响应）
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示例

以下框图以巧克力融化装置为例，显示使用 PID_Temp 的级联控制系统：

PID_Temp_1 主控制器将巧克力温度 (TempChocolate) 的过程值与用户在 Setpoint 参数中指

定的设定值进行比较。其输出值 OutputHeat 构成从控制器 PID_Temp_2 的设定值。 
PID_Temp_2 尝试将水浴温度 (TempWater) 的过程值调节到此设定值。PID_Temp_2 的输出

值直接作用于受控系统（水浴加热）的执行器，因此可影响水浴温度。而水浴温度又会影响

巧克力温度。

常见问题解答

有关详细信息，请参见西门子工业在线支持中的以下常见问题解答。

• 条目 ID 103526819 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/103526819)

参见

创建程序 (页 892)
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创建程序 (S7-1200, S7-1500)
在创建程序的过程中应注意下列几点：

• PID_Temp 实例数量

循环中断 OB 中调用的不同 PID_Temp 实例的数量必须与该过程中级联连接的测量变量的

数量一致。 
在此例中共有两个级联连接的测量变量：TempChocolate 和 TempWater。因此需要两个 
PID_Temp 实例。

• 调用顺序

在同一循环中断 OB 中，必须先调用主控制器，再调用从控制器。

首先调用指定用户设定值的 外层主控制器。

随后调用设定值由 外层主控制器指定的从控制器，依此类推。

通过输出值作用于该过程执行器的 内层从控制器 后调用。

在此例中，先调用 PID_Temp_1 再调用 PID_Temp_2。
• 测量变量的互连

外层的主控制器与要被调节为用户设定值的 外层测量变量互连。

内层从控制器与受执行器直接影响的 内层测量变量互连。 
通过参数 Input 或 Input_PER 实现测量变量与 PID_Temp 的互连。

在此例中， 外层的测量变量 TempChocolate 与 PID_Temp_1 互连， 内层的测量变量 
TempWater 与 PID_Temp_2 互连。

• 主控制器输出值与从控制器设定值的互连

必须将主控制器的输出值 (OutputHeat) 分配给从控制器的设定值 (Setpoint)。
此互连可在编程编辑器中执行，或在从控制器巡视窗口的基本设置中通过选择主控制器

来自动执行。

如有需要，可插入您自己的滤波器或标定功能，例如，这样可以使主控制器的输出值范

围根据从控制器的设定值/过程值范围进行调整。

在此例中，将 PID_Temp_1 的 OutputHeat 分配给 PID_Temp_2 的 Setpoint。
• 用于在主从控制器间交换信息的接口的互连

必须将主控制器的“Slave”参数分配给其所有直接从属从控制器（这些控制器从此主控制

器接收设定值）的“Master”参数。可通过从控制器接口执行分配，从而将一个主控制器与

多个从控制器互连，并在从控制器巡视窗口的基本设置中显示互连。

此互连可在编程编辑器中执行，或在从控制器巡视窗口的基本设置中通过选择主控制器

来自动执行。 
只有执行此互连后，Anti-Wind-Up 功能以及主控制器对从控制器工作模式的评估才能正

常运行。

在本例中，将 PID_Temp_1 的“Slave”参数分配给 PID_Temp_2 的“Master”参数。 
使用 SCL 实现的程序代码示例（未将从控制器的输出值分配给执行器）：
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"PID_Temp_1"(Input:="TempChocolate");

"PID_Temp_2"(Input:="TempWater", Master := "PID_Temp_1".Slave, 
Setpoint := "PID_Temp_1".OutputHeat);

组态 (S7-1200, S7-1500)
您可以通过用户程序、组态编辑器或 PID_Temp 调用的巡视窗口执行组态。 
在级联控制系统中使用 PID_Temp 时，应确保对以下指定的设置进行正确组态。

如果 PID_Temp 实例从上级主控制器接收设定值，并转而将其输出值输出到从属从控制器，

则此 PID_Temp 实例既为主控制器又为从控制器。对于此类 PID_Temp 实例，必须执行下文

列出的两种组态。例如，具有三个级联连接测量变量和三个 PID_Temp 实例的级联控制系统

中，中间的 PID_Temp 实例便属于此种情况。

主控制器的组态

组态编辑器或巡视窗口中的设置 DB 参数 说明

基本设置 → 级联：

激活“控制器为主控制

器”(Controller is master) 复选框

Config.Cascade.IsMaster = 
TRUE

将此控制器激活为级联中的主控制器

基本设置 → 级联：

从控制器的数量

Config.Cascade.CountSlave
s

直接从此主控制器接收设定值的直接从属

从控制器的数量

基本设置 → 输入/输出参数：

选择输出值（加热） = OutputHeat
Config.Output.Heat.Select 
= 0

主控制器仅使用输出参数 OutputHeat。 
将禁用 OutputHeat_PWM 和 
OutputHeat_PER。

基本设置 → 输入/输出参数：

清除“激活制冷”(Activate cooling) 
复选框

Config.ActivateCooling = 
FALSE

必须在主控制器中禁用制冷。
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组态编辑器或巡视窗口中的设置 DB 参数 说明

输出设置 → 输出限值和标定 → 
OutputHeat / OutputCool：
PID 输出值下限（加热），

PID 输出值上限（加热），

标定的输出下限值（加热）

标定的输出上限值（加热）

Config.Output.Heat.PidLow
erLimit,
Config.Output.Heat.PidUpp
erLimit,
Config.Output.Heat.Lower
Scaling,
Config.Output.Heat.UpperS
caling

将主控制器的 OutputHeat 分配给从控制器

的 Setpoint 时，如果未使用用户自己的标

定功能，则可能需要根据从控制器的设定

值/过程值范围调整主控制器的输出值限值

和输出标定。

在巡视窗口或组态编辑器的功能视

图中不存在该变量。

您可以通过组态编辑器的参数视图

对其进行更改。

Config.Cascade.AntiWindU
pMode

Anti-Wind-Up 模式确定当直接从属从控制

器到达输出值限值时，如何处理此主控制

器的积分作用。 
选项有：

• AntiWindUpMode = 0： 
禁用 AntiWindUp 功能。主控制器不会

对其从控制器的限值做出响应。

• AntiWindUpMode = 1（默认）：

主控制器的积分作用在关系“达到限值

的从控制器/从控制器数量”中会减弱。

这将减弱限值对控制行为的影响。

• AntiWindUpMode = 2：
从控制器达到限值后，主控制器的积分

作用将立即暂停。

从控制器的组态

组态编辑器或巡视窗口中的设置 DB 参数 说明

基本设置 → 级联：

选中“控制器为从控制

器”(Controller is slave) 复选框

Config.Cascade.IsSlave = 
TRUE

将此控制器激活为级联中的主控制器

调试 (S7-1200, S7-1500)
编译和加载程序后，可启动级联控制系统的调试过程。

在调试过程中（执行调节或使用现有 PID 参数更改为自动模式），从 内层的从控制器开始，

然后逐步向外调试，直到达到 外层的主控制器。

在上述示例中，首先调试 PID_Temp_2，然后继续调试 PID_Temp_1。
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调节从控制器

调节 PID_Temp 时要求设定值恒定。因此，激活从控制器的替代设定值（SubstituteSetpoint 
和 SubstituteSetpointOn 变量）以调节从控制器，或通过相应的手动值将相关主控制器设置

为手动模式。这样可以确保从控制器的设定值在调节过程中保持恒定。

调节主控制器

为使主控制器对该过程产生影响或执行调节，必须将所有下游从控制器置于自动模式，且必

须禁用这些从控制器的替代设定值。主控制器会通过用于在主从控制器间（Master 参数和 
Slave 参数）进行信息交换的接口对这些条件进行评估，并在 AllSlaveAutomaticState 和 
NoSlaveSubstituteSetpoint 变量中显示当前状态。相应的状态消息会在调试编辑器中输出。

主控制器调试编辑器中的状态消息 主控制器的 DB 参数 纠正措施

一个或多个从控制器未处于自动模

式。

AllSlaveAutomaticState = 
FALSE,
NoSlaveSubstituteSetpoint 
= TRUE

首先，对所有下游从控制器执行调试。

执行调节或激活主控制器的手动模式或自

动模式之前，确保已满足下列条件：

• 所有下游从控制器都处于自动模式（状

态 = 3）。 
• 所有下游从控制器都已禁用替代设定值 

(SubstituteSetpointOn = FALSE)。

一个或多个从控制器已激活替代设

定值。

AllSlaveAutomaticState = 
TRUE,
NoSlaveSubstituteSetpoint 
= FALSE

一个或多个从控制器未处于自动模

式，且已激活替代设定值。

AllSlaveAutomaticState = 
FALSE,
NoSlaveSubstituteSetpoint 
= FALSE

如果已启动主控制器的预调节或精确调节，PID_Temp 在以下情况会中止调节并通过 ErrorBits 
= DW#16#0200000 显示错误：

• 一个或多个从控制器未处于自动模式 (AllSlaveAutomaticState = FALSE) 
• 一个或多个从控制器已激活替代设定值 (NoSlaveSubstituteSetpoint = FALSE)。
后续的工作模式切换取决于 ActivateRecoverMode。

替代设定值 (S7-1200, S7-1500)
为了指定设定值，除 Setpoint 参数外，PID_Temp 会通过 SubstituteSetpoint 变量提供替代

设定值。此替代设定值可通过设置 SubstituteSetpointOn = TRUE 或在调试编辑器中选中相

应的复选框来激活。
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通过替代设定值，可在调试或调节等过程中直接在从控制器暂时指定设定值。 
这种情况下，不必在程序中对主控制器输出值与从控制器设定值的互连（级联控制系统正常

运行所必需的）进行更改。

为使主控制器对该过程产生影响或执行调节，必须禁用所有下游从控制器的替代设定值。

可以对当前有效的设定值进行监视，因为该设定值以 CurrentSetpoint 变量的形式被 PID 算
法使用参与计算。

工作模式和故障响应 (S7-1200, S7-1500)
PID_Temp 实例的主控制器或从控制器不会更改此 PID_Temp 实例的工作模式。

如果其中一个从控制器发生故障，主控制器仍然保持当前工作模式。

如果主控制器发生故障，从控制器仍然保持当前工作模式。 但是，由于将主控制器的输出

值用作从控制器的设定值，之后从控制器的进一步操作将取决于主控制器的故障和组态的故

障响应：

• 如果对主控制器组态了 ActivateRecoverMode = TRUE，且故障不会阻止 OutputHeat 的计

算过程，则故障不会对从控制器产生任何影响。

• 如果对主控制器组态了 ActivateRecoverMode = TRUE，且故障会阻止 OutputHeat 的计算

过程，则主控制器会输出上一次的输出值或已组态的替代输出值 SubstituteOutput，具

体取决于 SetSubstituteOutput。 然后，从控制器会将其用作设定值。

由于已对 PID_Temp 进行预组态，在此情况下会输出替代输出值 0.0
（ActivateRecoverMode = TRUE、SetSubstituteOutput = TRUE、SubstituteOutput = 
0.0）。 为应用组态合适的替代输出值，或启用上一个有效 PID 输出值 
(SetSubstituteOutput = FALSE)。

• 如果对主控制器组态了 ActivateRecoverMode = FALSE，则当发生故障或输出 OutputHeat 
= 0.0 时，主控制器会切换到“未激活”模式。 然后，从控制器会使用 0.0 作为设定值。

故障响应位于组态编辑器的输出设置中。

3.3.3.5 使用 PID_Temp 的多区域控制 (S7-1200, S7-1500)

简介

在多区域控制系统中，可同时控制工厂的多个部分（即所谓的多个区域），使其达到不同的

温度。多区域控制系统的特点为各个温度区域会由于热耦合而相互影响，例如，某个区域的

过程值会因热耦合而影响其它区域的过程值。这种影响的作用强度取决于工厂的结构和这些

区域所选的工作点。
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示例：例如，塑料加工行业的挤压厂。

必须对通过挤压机的混合物进行控制，使其达到不同的温度，以实现 优处理。例如，可能

要求挤压机填料口的温度不同于排料口。各个温度区域会由于热耦合而相互影响。

在多区域控制系统中使用 PID_Temp 时，每个温度区域都由单独的 PID_Temp 实例进行控制。

在多区域控制系统中使用 PID_Temp 时，请遵照下列说明。 

分别进行加热和制冷预调节

通常，对工厂进行初始调试时首先会执行预调节，以便对 PID 参数进行初始设置并对工作点

进行控制。对多区域控制系统进行预调节时通常可对所有区域同时执行预调节。

对于已激活制冷过程且将 PID 参数切换作为加热/制冷方法（Config.ActivateCooling = TRUE，
Config.AdvancedCooling = TRUE）的控制器，PID_Temp 可在一个步骤中实现加热和制冷的

预调节（Mode = 1，Heat.EnableTuning = TRUE，Cool.EnableTuning = TRUE）。

但是，建议不要使用这种调节对多区域控制系统中的多个 PID_Temp 实例同时进行预调节。

而应首先分别执行加热预调节（Mode = 1，Heat.EnableTuning = TRUE，Cool.EnableTuning 
= FALSE）和制冷预调节（Mode = 1，Heat.EnableTuning = FALSE，Cool.EnableTuning = 
TRUE）。 
只有当所有区域都完成加热预调节且达到工作点时，才能启动制冷预调节。

这会降低调节过程中各区域间由于热耦合而产生的相互影响。

调整延迟时间

如果应用 PID_Temp 的多区域控制系统的各区域间存在较强的热耦合，应确保通过 
PIDSelfTune.SUT.AdaptDelayTime = 0 禁止调整预调节延迟时间。否则，如果在调整延迟时

间期间（此阶段加热被禁用），某个区域的制冷因其它区域的热效应而无法进行，则确定延

迟时间时可能出错。

暂时禁用制冷

对于已激活制冷 (Config.ActivateCooling = TRUE) 的控制器，通过设置 DisableCooling = 
TRUE，PID_Temp 可在自动模式下暂时禁用制冷。 
这可以确保当其它区域的控制器尚未完成加热调节时，此控制器在调试过程中不会以自动模

式制冷。否则，调节可能会因各区域间的热耦合而受到负面影响。
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步骤

对存在热耦合的多区域控制系统进行调试时，可按以下步骤进行操作：

1. 对于所有已激活制冷的控制器，设置 DisableCooling = TRUE。
2. 对于所有控制器，设置 PIDSelfTune.SUT.AdaptDelayTime = 0。
3. 指定所需设定值（Setpoint 参数）并对所有控制器同时启动加热预调节（Mode = 1，

Heat.EnableTuning = TRUE，Cool.EnableTuning = FALSE）。

4. 耐心等待，直到所有控制器均完成加热预调节。

5. 对于所有已激活制冷的控制器，设置 DisableCooling = FALSE。
6. 耐心等待，直到所有区域的过程值均达到稳定状态，且接近相应的设定值。 

如果对于某个区域，经过很长时间都无法达到设定值，则说明加热或制冷执行器的作用太弱。

7. 对于所有已激活制冷的控制器，启动制冷预调节（Mode = 1，Heat.EnableTuning = FALSE，
Cool.EnableTuning = TRUE）。

说明

过程值超出限值

如果在自动模式下通过 DisableCooling = TRUE 禁用了制冷，则可能导致当 DisableCooling 
= TRUE 时，过程值超出设定值或过程值限值。使用 DisableCooling 时请注意观察过程值，在

适用的情况下可以进行干预。

说明

多区域控制系统 
对于多区域控制系统，各区域间的热耦合在调试或运行期间可能导致过调次数增加、暂时或

长时间超出限值或出现暂时或长时间的控制偏差。请注意观察过程值并准备好进行干预。根

据系统不同，操作步骤可能会与上述步骤有所不同。

同步多个精确调节过程

如果在自动模式下启动精确调节且 PIDSelfTune.TIR.RunIn = FALSE，则 PID_Temp 会尝试通

过 PID 控制和当前 PID 参数达到设定值。达到设定值后，才会启动实际调节过程。对于多区

域控制系统，各个区域达到设定值所需的时间可能各不相同。

如果要对多个区域同时执行精确调节，PID_Temp 可以在达到设定值后，等待进一步的调节

步骤，从而同步这些过程。

步骤

这可以确保当实际调节步骤启动时，所有控制器都已达到设定值。这会降低调节过程中各区

域间由于热耦合而产生的相互影响。
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对于相应区域要同时执行精确调节的各控制器，请执行以下步骤：

1. 对于所有控制器，设置 PIDSelfTune.TIR.WaitForControlIn = TRUE。 
这些控制器必须处于自动模式，且 PIDSelfTune.TIR.RunIn = FALSE。

2. 指定所需设定值（Setpoint 参数）并对所有控制器启动精确调节。

3. 耐心等待，直到所有控制器的 PIDSelfTune.TIR.ControlInReady = TRUE。
4. 对于所有控制器，设置 PIDSelfTune.TIR.FinishControlIn = TRUE。
然后，所有控制器会同时启动实际调节过程。

3.3.3.6 使用 PID_Temp 进行超驰控制 (S7-1200, S7-1500)

超驰控制

超驰控制时，两个或多个控制器共享一个执行器。只有一个控制器可以随时访问执行器并影

响过程。

 由逻辑运算决定可以访问执行器的控制器。通常根据所有控制器的输出值比较结果做出此决定

（例如，进行 大选择时），具有 大输出值的控制器将获得对执行器的访问权限。 
基于输出值的选择要求所有控制器均在自动模式下工作。对不影响执行器的控制器进行更新。

为防止饱和效应及其对控制响应和控制器之间的切换产生负面影响，这很有必要。 
自版本 V1.1 起，PID_Temp 通过提供一个用于更新未激活控制器的简单过程，支持超驰控

制：通过使用变量 OverwriteInitialOutputValue 和 PIDCtrl.PIDInit，可以预分配自动模式下

控制器的积分作用，好像在上一周期中 PID 算法已为 PID 输出值计算 PidOutputSum = 
OverwriteInititalOutputValue。为此，OverwriteInitialOutputValue 与当前可以访问执行器

的控制器的输出值互连。通过设置位 PIDCtrl.PIDInit，触发积分作用的预分配以及控制器循

环和 PWM 周期的重启。根据预分配的（并针对所有控制器同步的）积分作用，以及当前控

制偏差的比例作用与积分作用，在当前循环中进行输出值的后续计算。通过 PIDCtrl.PIDInit 
= TRUE 调用期间，微分作用未激活，因此对输出值不起作用。

此过程可以确保仅根据当前的过程状态和 PI 参数对当前输出值进行计算，并从而决定可以

访问执行器的控制器。可防止未激活控制器的饱和效应，并因此防止切换逻辑的错误决定。

要求

• 只有在激活了积分作用时（变量 Retain.CtrlParams.Heat.Ti 和 Retain.CtrlParams.Cool.Ti 
> 0.0），PIDCtrl.PIDInit 才有效。 

• 您必须在用户程序中自行分配 PIDCtrl.PIDInit 和 OverwriteInitialOutputValue（请参见下

面的示例）。PID_Temp 不会自动更改这些变量。 
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• 仅当 PID_Temp 处于自动模式（参数 State = 3）时，PIDCtrl.PIDInit 才有效。 
• 如果可能，请选择 PID 算法的采样时间（ Retain.CtrlParams.Heat.Cycle 和 

Retain.CtrlParams.Cool.Cycle 变量）以使所有控制器的采样时间均相同，并在同一个循

环中断 OB 中调用所有控制器。这样，可以确保在一个控制器循环或 PWM 周期内不发生

切换。

说明

不断调整输出值限制 
也可以通过在其它控制器系统中不断调整输出值限制实现这一操作，而不是如此处所述对没

有执行器访问权的控制器进行主动更新。 
无法使用 PID_Temp 实现这一操作，因为在自动模式下不支持更改输出值限制。

示例：大型锅炉的控制

PID_Temp 用于控制大型锅炉。 
主要目标是控制温度 Input1。为此使用控制器 PID_Temp_1。此外，通过限制控制器 
PID_Temp_2 使温度 Input2 保持在附加测量点的上限值以下。 
这两个温度仅受一个加热器的影响。控制器的输出值对应于加热功率。

 

<

PID_Temp_1

PID_Temp_2

Input1

Input2

通过编写程序变量 ActuatorInput 并借助 PID_Temp 的脉宽调制输出值（参数 
OutputHeat_PWM）对该加热器进行控制。在参数 PID_Temp_1.Setpoint 处指定温度 Input1 
的设定值。在参数 PID_Temp_2.Setpoint 处将附加测量点的温度上限值指定为设定值。
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<

Setpoint

Input

PID_Temp_1

PIDCtrl.PIDInit

OverwriteInitial

OutputValue

PidOutputSum

OutputHeat_PWM

Setpoint

Input

PID_Temp_2

PIDCtrl.PIDInit

OverwriteInitial

OutputValue

PidOutputSum

OutputHeat_PWM

Input1

Input2

ActuatorInput
1

0

1

0

两个控制器必须共享一个加热器作为共享的执行器。在这种情况下，通过 PID 输出值（采用

实数格式，参数 PidOutputSum）的 小选择实现逻辑，该逻辑决定哪个控制器获得执行器

的访问权。由于 PID 输出值对应于加热功率，因此需要较低加热功率的控制器将获得控制

权。 
设备正常运行时，主受控变量的过程值对应于设定值。主控制器 PID_Temp_1 已稳定在固定

的 PID 输出值 PID_Temp_1.PidOutputSum。正常操作过程中，限制控制器 Input2 的过程值

显著低于指定为 PID_Temp_2 设定值的上限。因此，限制控制器要增大加热功率以增大其过

程值，即，它将计算一个大于主控制器 PID_Temp_1.PidOutputSum 输出值的 PID 输出值 
PID_Temp_2.PidOutputSum。切换逻辑的 小选择从而使得主控制器 PID_Temp_1 可以继续

访问执行器。此外，确保通过赋值 PID_Temp_2.OverwriteInitialOutputValue = 
PID_Temp_1.PidOutputSum 以及 PID_Temp_2.PIDCtrl.PIDInit = TRUE 来更新 PID_Temp_2。 
如果 Input2 现已接近于上限或超出上限（例如，因故障而导致），则限制控制器 
PID_Temp_2 会计算一个较小的 PID 输出值，以限制加热功率并因此而减小 Input2。如果 
PID_Temp_2.PidOutputSum 小于 PID_Temp_1.PidOutputSum，则限制控制器 PID_Temp_2 
将通过 小选择获得执行器访问权，并减小加热功率。确保通过赋值 
PID_Temp_1.OverwriteInitialOutputValue = PID_Temp_2.PidOutputSum 以及 
PID_Temp_1.PIDCtrl.PIDInit = TRUE 来更新 PID_Temp_1。 
附加测量点 Input2 处的温度下降。主受控变量 Input1 的温度也会下降，并且无法再保持在

设定值。 

PID 控制

3.3 PID 控制（S7-1200、S7-1500） (S7-1200, S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 901



解决故障后，Input2 会继续下降，并通过限制控制器进一步增大加热功率。只要主控制器计

算出了一个较小的加热功率作为输出值，设备就会恢复正常操作，以使主控制器 PID_Temp_1 
再次获得对执行器的访问权限。可以通过以下 SCL 程序代码实现此示例：

"PID_Temp_1"(Input := "Input1");
"PID_Temp_2"(Input := "Input2");
IF "PID_Temp_1".PidOutputSum <= "PID_Temp_2".PidOutputSum THEN
  "ActuatorInput" := "PID_Temp_1".OutputHeat_PWM;
  "PID_Temp_1".PIDCtrl.PIDInit := FALSE;
  "PID_Temp_2".PIDCtrl.PIDInit := TRUE;
  "PID_Temp_2".OverwriteInitialOutputValue := "PID_Temp_1".PidOutputSum;
ELSE 
  "ActuatorInput" := "PID_Temp_2".OutputHeat_PWM;
  "PID_Temp_1".PIDCtrl.PIDInit := TRUE;
  "PID_Temp_2".PIDCtrl.PIDInit := FALSE;
  "PID_Temp_1".OverwriteInitialOutputValue := "PID_Temp_2".PidOutputSum;
END_IF;

3.3.3.7 使用 PLCSIM 仿真 PID_Temp (S7-1200, S7-1500)

说明

使用 PLCSIM 进行仿真

不支持通过 PLCSIM 针对 CPU S7-1200 仿真 PID_Temp。
只能通过 PLCSIM 针对 CPU S7-1500 仿真 PID_TEMP。 
对于使用 PLCSIM 进行的仿真，仿真 PLC 的时间特性与“真实”PLC 并不完全相同。仿真 PLC 
循环中断 OB 的实际周期时钟波动比“真实”PLC 的波动大。

在标准组态中，PID_Temp 会自动确定调用之间的时间，并监视波动情况。

因此，使用 PLCSIM 仿真 PID_Temp 时，可能检测到采样时间错误 (ErrorBits = 
DW#16#00000800)。 
这会导致进行中的调节中止。

自动模式下的响应取决于 ActivateRecoverMode 变量的值。

为防止此类情况发生，应按下列方式为使用 PLCSIM 进行的仿真组态 PID_Temp：
• CycleTime.EnEstimation = FALSE
• CycleTime.EnMonitoring = FALSE
• CycleTime.Value：以秒为单位为此变量分配调用循环中断 OB 的周期时钟。
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3.4 PID 控制（S7-300、S7-400、S7-1500） (S7-300, S7-400, S7-1500)

3.4.1 使用 PID 的基本功能 (S7-300, S7-400, S7-1500)

3.4.1.1 CONT_C (S7-300, S7-400, S7-1500)

工艺对象 CONT_C (S7-300, S7-400, S7-1500)
工艺对象 CONT_C 提供一个自动和手动模式的连续 PID 控制器。 它与指令 CONT_C 的背景

数据块相对应。 可以使用 PULSEGEN 指令来组态脉冲控制器。   
比例、积分 (INT) 和微分分量 (DIF) 彼此之间并行切换，可以单独打开和关闭。 使用它，可

以设置 P、I、PI、PD 和 PID 控制器。

S7-1500
工艺对象的所有参数和变量均具有保持性，在完整下载 CONT_C 的前提下，只能在下载到设

备期间更改这些数据。

参见

软件控制器概述 (页 748)
添加工艺对象 (页 750)
组态工艺对象 (页 751)
将工艺对象下载到设备 (页 753)

组态控制器误差 CONT_C (S7-300, S7-400, S7-1500)

使用外设过程值

要在输入参数 PV_PER 中使用外设格式的过程值，请按以下步骤操作：

1. 选中“启用 I/O”(Enable I/O) 复选框。

2. 如果过程值是以实际大小提供的，请以百分比形式输入标定的因子和偏移量。
系统随后会根据以下公式来确定过程值：
PV = PV_PER × PV_FAC + PV_OFF
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使用内部过程值

要在输入参数 PV_IN 中使用浮点格式的过程值，请按以下步骤操作：

1. 清除“启用 I/O”(Enable I/O) 复选框。

控制偏差

根据以下要求设置死区范围：

• 过程值信号有噪声。

• 控制器增益很高。

• 微分作用激活。

这种情况下，过程值的噪声分量会导致输出值出现巨大偏差。 死区可抑制控制器处于稳态

的噪声分量。 死区范围指定死区的大小。 死区范围为 0.0 时，死区关闭。

组态控制器算法 CONT_C (S7-300, S7-400, S7-1500)

常规步骤

要确定激活控制算法的哪些分量，请执行以下操作：

1. 从“控制器结构”(Controller structure) 列表中选择一个条目。
 只能为所选控制器结构指定所需参数。

比例作用

1. 如果该控制器结构包含比例作用，请输入“比例增益”。

积分作用

1. 如果该控制器结构包含积分作用，请输入积分作用时间。

2. 要给积分作用赋予初始化值，请选中“初始化积分作用”(Initialize integral action) 复选框并输
入初始化值。

3. 要将积分作用永久设置为此初始化值，请选中“积分作用保持”(Integral action hold) 复选框。

微分作用

1. 如果该控制器结构包含微分作用，请输入微分作用时间、微分作用权重和延迟时间。
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组态输出值 CONT_C (S7-300, S7-400, S7-1500)

常规步骤

可以在手动或自动模式下设置 CONT_C。
1. 要设置手动调节值，请激活选项“激活手动模式”(Activate manual mode) 选项复选框。

您可以在输入参数 MAN 中指定手动调节值。

调节值限制

调节值具有上限和下限，因此只能接受有效值。 您无法关闭限值。 超出限值时会通过输出

参数 QLMN_HLM 和 QLMN_LLM 显示。

1. 输入调节值的上限和下限值。 
如果调节值是实际大小，则调节值上下限的单位必须一致。

标定

调节值可根据以下公式，通过因子和偏移量标定为作为浮点值和外设值输出。

标定调节值 = 调节值 x 因子 + 偏移量

默认值是因子等于 1.0，偏移量等于 0.0。
1. 输入因子和偏移量的值。
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对脉冲控制器进行编程 (S7-300, S7-400, S7-1500)
利用连续控制器 CONT_C 和脉冲整形器 PULSEGEN，可以实现一个设定值固定的控制器，使

其具有比例执行器的开关输出。 下图显示了控制回路的信号流。

连续控制器 CONT_C 构成输出值 LMN，脉冲整形器 PULSEGEN 将该输出值转换为脉冲/中断

信号 QPOS_P 或 QNEG_P。

调试 CONT_C (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• 已在 CPU 中装载指令和工艺对象。

步骤

要手动确定 佳 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和输出值的当前值。

2. 在“P”、“I”、“D”和“延迟时间”(Delay time) 字段中输入新的 PID 参数。

3. 在“调节”(Tuning) 组中单击图标 “将参数发送到 CPU”(Send parameter to CPU)。
4. 在“当前值”(Current values) 组中选中“更改设定值”(Change setpoint) 复选框。

5. 输入新设定值并在“当前值”(Current values) 组中单击图标 。

6. 清除“手动模式”(Manual mode) 复选框。
此时控制器使用新 PID 参数工作并控制新设定值。
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7. 检查 PID 参数的质量以检查曲线点。

8. 重复步骤 2 到 6，直至对控制器结果满意为止。

3.4.1.2 CONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)

工艺对象 CONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)
工艺对象 CONT_S 提供了一个用于控制具有积分行为的执行器的步进控制器，并且可用于通

过二进制输出值输出信号控制工艺温度过程。 该工艺对象对应于 CONT_S 指令的背景数据

块。 其工作原理基于采样控制器的 PI 控制算法。步进控制器在没有位置反馈信号的情况下

运行。手动和自动模式均可。  
S7-1500
工艺对象的所有参数和变量均具有保持性，在完整下载 CONT_S 的前提下，只能在下载到设

备期间更改这些数据。

参见

软件控制器概述 (页 748)
添加工艺对象 (页 750)
组态工艺对象 (页 751)
将工艺对象下载到设备 (页 753)

组态控制器误差 CONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)

使用外设过程值

要在输入参数 PV_PER 中使用外设格式的过程值，请按以下步骤操作：

1. 选中“启用 I/O”(Enable I/O) 复选框。

2. 如果过程值以物理量形式提供，请以百分比形式输入标定的因子和偏移量。
系统随后会根据以下公式来确定过程值：
PV = PV_PER × PV_FAC + PV_OFF

使用内部过程值

要在输入参数 PV_IN 中使用浮点格式的过程值，请按以下步骤操作：

1. 清除“启用 I/O”(Enable I/O) 复选框。
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控制偏差

根据以下要求设置死区范围：

• 过程值信号含有噪声。

• 控制器增益很高。

• 微分作用激活。

这种情况下，过程值的噪声分量会导致调节变量出现巨大偏差。 死区可抑制控制器处于稳

态的噪声分量。 死区范围指定死区的大小。 死区范围为 0.0 时，死区关闭。

组态控制算法 CONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)

PID 算法

1. 为 P 分量输入“比例放大倍数”。

2. 为 I 分量的时间行为输入积分时间。 
积分时间为 0.0 时，I 分量关闭。

组态调节值 CONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)

常规步骤

可以在手动或自动模式下设置 CONT_S。
1. 要设置手动调节值，请激活“激活手动模式”(Activate manual mode) 选项复选框。 

为输入参数 LMNUP 和 LMNDN 输入手动调节值。

脉冲发生器

1. 输入 短脉冲持续时间和 短暂停持续时间。
值必须大于等于输入参数 CYCLE 的周期时间。 因此，操作频率会降低。

2. 输入电机设定时间。 
值必须大于等于输入参数 CYCLE 的周期时间。

调试 CONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• 已将指令和工艺对象加载到 CPU。
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步骤

要手动确定 优 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和输出值的当前值。

2. 在字段“P”和“I”中，输入新比例值和新积分值。

3. 在“调节”(Tuning) 组中单击图标 “将参数发送到 CPU”(Send parameter to CPU)。
4. 在“当前值”(Current values) 组中选中“更改设定值”(Change setpoint) 复选框。

5. 输入新设定值并在“当前值”(Current values) 组中单击图标 。

6. 清除“手动模式”(Manual mode) 复选框。
这时控制器使用新参数工作并控制新设定值。

7. 检查 PID 参数的质量以检查曲线点。

8. 重复步骤 2 到 6，直至对控制器结果满意为止。

3.4.1.3 TCONT_CP (S7-300, S7-400, S7-1500)

工艺对象 TCONT_CP (S7-300, S7-400, S7-1500)
工艺对象 TCONT_CP 提供一个具有脉冲发生器的连续温度控制器。 它与指令 TCONT_CP 的
背景数据块对应。 此操作基于采样控制器的 PID 控制算法。手动和自动模式均可。  
指令 TCONT_CP 在预调节期间计算受控系统的比例、积分和微分参数。 “精确调节”可用于

进一步调节这些参数。 用户还可以手动输入 PID 参数。

S7-1500
工艺对象的所有参数和变量均具有保持性，在完整下载 TCONT_CP 的前提下，只能在下载到

设备期间更改这些数据。

参见

软件控制器概述 (页 748)
添加工艺对象 (页 750)
组态工艺对象 (页 751)
将工艺对象下载到设备 (页 753)
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组态 TCONT_CP (S7-300, S7-400, S7-1500)

控制器误差 (S7-300, S7-400, S7-1500)

使用外设过程值

要使用输入参数 PV_PER，请执行以下步骤：

1. 从“源”(Source) 列表中选择条目“外设”(Periphery)。
2. 选择“传感器类型”。

对于不同类型的传感器，过程值会根据不同的公式进行标定。

– 标准

热电偶；PT100/NI100
PV = 0.1 × PV_PER × PV_FAC + PV_OFFS

– 冷却；

PT100/NI100
PV = 0.01 × PV_PER × PV_FAC + PV_OFFS

– 电流/电压

PV = 100/27648 × PV_PER × PV_FAC + PV_OFFS
3. 输入用于标定外设过程值的因子和偏移量。

使用内部过程值

要使用输入参数 PV_IN，请执行以下步骤：

1. 从“源”(Source) 列表中选择条目“内部”(Internal)。

控制偏差

根据以下要求设置死区范围：

• 过程值信号含有噪声。

• 控制器增益很高。

• 微分作用激活。

这种情况下，过程值的噪声分量会导致调节变量出现巨大偏差。 死区可抑制控制器处于稳

态的噪声分量。 死区范围指定死区的大小。 死区范围为 0.0 时，死区关闭。
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控制算法 (S7-300, S7-400, S7-1500)

常规步骤

1. 输入“PID 算法采样时间”。
控制器采样时间不应超过确定的控制器积分作用时间 (TI) 的 10 %。

2. 如果该控制器结构包含比例作用，请输入“比例增益”。 
如果比例增益为负，则规则含义为相反的含义。

比例作用

如果设定值发生变化，可能会导致比例作用超调。 通过比例作用的权重，可选择设定值发

生变化时比例作用的响应程度。 通过补偿积分作用可弱化比例作用。

1. 要弱化应对设定值变化的比例作用，可相应地输入“比例作用权重”。

– 1.0: 应对设定值变化的比例作用完全有效

– 0.0: 应对设定值变化的比例作用无效

积分作用

达到调节值的限制值时，积分作用停止。 如果控制偏差将积分作用朝内部设定范围的方向

移动，则积分作用将再次释放。

1. 如果该控制器结构包含积分作用，请输入“积分作用时间”。 
积分作用时间为 0.0 时，积分作用关闭。

2. 要给积分作用赋予初始化值，请选中复选框“初始化积分作用”(Initialize integral action) 并输
入“初始化值”。
重新启动后或 COM_RST = TRUE 时，积分作用将设置为此值。

微分作用

1. 如果该控制器结构包含微分作用，请输入微分作用时间 (TD) 和系数 DT1 (D_F))。
对于启用的微分作用，应保持以下的等式关系：
TD = 0.5 × CYCLE× D_F.
延迟时间根据以下公式进行计算：
延迟时间 = TD/D_F

通过工作点设置 PD 控制器

1. 输入积分作用时间 0.0。
2. 激活“初始化积分作用”(Initialize integral action) 复选框。

3. 输入工作点作为初始化值。
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通过工作点设置 P 控制器

1. 通过工作点设置 PD 控制器。

2. 输入微分作用时间 0.0。
微分作用被禁用。

控制区 
控制区限制控制偏差的值范围。 如果控制偏差超出此值范围，则使用调节值限制值。 
使用控制区时，微分作用会导致调节变量迅速减小。 因此，控制区仅对启用的微分作用有

意义。 如果不使用控制区，只有减小比例作用才能减小调节值。 如果从新工作点所需的调

节值中移除输出的 小或 大调节值，控制区会导致无超调/欠调的快速振荡。

1. 在“控制区”(control zone) 组中激活“激活”(Activate) 复选框。

2. 在“宽度”(Width) 输入字段中输入设定值，过程值可能高于或低于该设定值。

调节值连续控制器 (S7-300, S7-400, S7-1500)

调节值限制

调节值具有上限和下限，因此只能接受有效值。 您无法关闭限值。 超出限值时会通过输出

参数 QLMN_HLM 和 QLMN_LLM 显示。

1. 输入调节值的上限和下限值。

标定

调节值可根据以下公式，通过因子和偏移量标定为作为浮点值和外设值输出。

标定调节值 = 调节值 x 因子 + 偏移量

默认值是因子等于 1.0，偏移量等于 0.0。
1. 输入因子和偏移量的值。

脉冲发生器

可以为连续控制器打开脉冲发生器。

1. 在“脉冲发生器”(Pulse generator) 组中禁用“激活”(Activate) 选项复选框。
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调节值脉冲控制器 (S7-300, S7-400, S7-1500)

脉冲发生器

模拟调节值 (LmnN) 可通过作为脉冲序列的输出参数 QPULSE  上的脉冲持续时间调制输出。

要使用脉冲发生器，请执行以下步骤：

1. 在“脉冲发生器”(pulse generator) 组中激活“激活”(Activate) 选项复选框。

2. 输入“采样时间脉冲发生器”、“ 短脉冲/中断持续时间”和“周期持续时间”。

下图阐明了“采样脉冲发生器”(CYCLE_P)、“ 短脉冲/中断持续时间”(P_B_TM) 和“周期持

续时间”(PER_TM) 之间的联系。
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采样时间脉冲发生器

采样时间脉冲发生器必须适合所调用的循环中断 OB 的时间节拍。 所建立脉冲的持续时间始

终是该值的整数倍。 要获得足够精确的调节值分辨率，应该应用以下关系：

CYCLE_P ≤ PER_TM/50

短脉冲/中断持续时间

通过设定 短脉冲/中断持续时间，可避免执行器上的开或关时间过短。 小于 P_B_TM 的脉

冲将被抑制。

建议值 P_B_TM ≤ 0.1 × PER_TM。

周期持续时间

周期持续时间不应超过确定的控制器积分时间 (TI) 的 20%：

PER_TM ≤ TI/5

参数 CYCLE_P、CYCLE 和 PER_TM 的作用示例：

周期持续时间 PER_TM = 10 s
采样时间 PID 算法 CYCLE = 1 s
采样时间脉冲发生器 CYCLE_P = 100 ms。
每秒钟出现一个新调节值，每 100 ms 将调节值与先前输出的脉冲长度和中断长度比较一

次。 
• 如果输出脉冲，则存在 2 种可能：

– 计算的调节值大于先前的脉冲长度/PER_TM。 这时脉冲延长。

– 计算的调节值小于等于先前的脉冲长度/PER_TM。 这时将不输出脉冲信号。

• 如果不输出脉冲，也存在 2 种可能：

– 值（100 % - 计算的调节值）大于先前的中断长度/PER_TM。 这时中断延长。

– 值（100 % - 计算的调节值）小于等于先前的中断长度/PER_TM。 这时将输出脉冲信号。
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调试 TCONT_CP (S7-300, S7-400, S7-1500)

TCONT_CP 优化 (S7-300, S7-400, S7-1500)

应用可能性

适用于过程类型 I 的加热或冷却过程的控制器优化。 但对于更高级别的过程，如过程类型 II 
或 III，您可以使用块。 
会自动确定并设置 PI/PID 参数。 该控制器的设计目的是达到 佳破坏行为。由此产生的“精

确”参数导致设定值跳跃高度超调跳跃高度的 10% 到 40%。

控制器优化阶段

要进行控制器优化，会经历下列各个阶段，您可以在参数 PHASE  中读取这些阶段。

PHASE = 0
未执行任何调节。TCONT_CP 在自动模式或手动模式下工作。

PHASE = 0 期间，您可以确保受控系统满足优化要求。 
优化结束时，TCONT_CP 重新更改为 PHASE = 0。 

PHASE = 1
TCONT_CP 正准备优化。只有在满足优化要求时，才启动 PHASE = 1。
PHASE = 1 期间，会确定以下值：

• 过程值噪声 NOISE_PV
• 初始斜率 PVDT0
• 调节变量的平均值

• 采样时间 PID 算法 CYCLE
• 采样时间脉冲发生器 CYCLE_P

PHASE = 2
在阶段 2 中，过程值尝试通过常量调节变量检测拐点。 此方法将防止由于过程变量噪声而

过早地找到拐点。
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使用脉冲控制器时，通过 N 次脉冲循环均分过程变量，然后提供给控制器阶段。 过程变量

在控制器阶段中会进一步均分： 初，此均分未激活；换句话说，均分始终在经过 1 个循

环后发生。 只要噪声超过某个特定级别，循环次数就会加倍。

将计算噪声的周期和振幅。 估计周期期间，仅当梯度总是小于 大上升时，才会取消搜索

拐点并退出阶段 2。 而 TU 和 T_P_INF 在实际拐点处计算。 
但仅在满足以下两个条件时调节才会结束：

1. 过程值与拐点相距超过 2*NOISE_PV。
2. 过程值已超过拐点 20%。

说明

使用设定值阶跃变化激发过程时，调节 迟在过程值超过设定值阶跃变化 (SP_INT-PV0) 
的 75% 时结束（请参见下文）。

PHASE = 3, 4, 5
阶段 3、4 和 5 每个阶段持续 1 个周期。 
在阶段 3 中，计算优化和过程参数之前会保存有效的 PI/PID 参数。

在阶段 4 中，会计算新 PI/PID 参数。 
在阶段 5 中，计算新的调节变量并给出受控系统。 

PHASE = 7
会在阶段 7 中检查过程类型，因为在优化完之后 TCONT_CP 会始终更改为自动模式。 当 LMN 
= LMN0 + 0.75*TUN_DLMN 作为调节变量时，自动模式启动。 过程类型的测试使用 近重

新计算的控制器参数在自动模式下进行，并 晚在拐点之后的 0.35*TA（平衡时间）结束。 
如果过程顺序严重偏离估计值，将重新计算控制器参数并使 STATUS_D 加 1；否则，控制器

参数保持不变。

这时优化模式完成，TCONT_CP 返回到 PHASE = 0。 通过 STATUS_H 参数，可确认调节是否

成功完成。

优化提前取消

在阶段 1、2 或 3 中，可通过重置 TUN_ON = FALSE 取消优化，无需计算新参数。 当 LMN 
= LMN0 + TUN_DLMN 时，控制器在自动模式下启动。 如果调节之前控制器处于手动模式，

则将输出旧的手动调节变量。 
如果通过设置 TUN_ON = FALSE，在阶段 4、5 或 7 取消调节，则在该阶段之前包含确定的

受控参数。
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优化要求 (S7-300, S7-400, S7-1500)

瞬态响应 
该过程在发生时间延迟时必须具有稳定的渐近瞬态响应。

受控变量阶跃变化后，过程值必须保持为稳定状态。 因此，这样可排除已显示出没有控制

的振荡响应的过程，以及没有进行恢复的过程（控制系统中的积分器）。

警告

这可能导致人员死亡、严重受伤或造成重大财产损失。 
调节期间，参数 MAN_ON 无效。 在此期间，输出值或过程值可能是非预期值，甚至是极值。

输出值通过调节来定义。 要取消调节，首先必须设置 TUN_ON = FALSE。 这会使 MAN_ON 
再次有效。

保证稳定的初始状态（阶段 0）
如果由于控制器参数不正确等原因导致过程值低频振荡，则在启动调节之前必须将控制器置

于手动模式并等待振荡停止。 也可切换到“软”设置的 PI 控制器（小回路增益、长积分时

间）。

现在，必须等到达到稳定状态，也就是等到过程值和输出值达到稳态。 还允许过程值有渐

近瞬态振荡或慢速漂移（稳定状态，请参见下图）。 输出值必须为常量或上下波动一个恒

定平均值。

说明

请避免在马上要启动调节之前更改调节变量。 建立测试条件（例如，关闭烤箱门）时，可

能会在无意中更改调节变量！ 如果出现这种情况，则必须至少等到过程值再次具有处于稳

定状态的渐近瞬态振荡。 如果等到瞬态效应完全消失，则可以得到更好的控制器参数。

下图解释了处于稳定状态的瞬态振荡：
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线性和操作范围 
该过程响应在整个操作范围中必须是线性的。 例如，聚集状态改变时，将发生非线性响应。 
必须在操作范围的线性部分中进行调节。

也就是说，在调节和正常控制操作期间，在该操作范围内的非线性影响必须特别微小。 但是，

如果在新操作点附近重复进行调节，并且调节期间没有出现非线性影响，则可在操作点改变

时重新调节该过程。

如果已知某个特定的静态非线性影响（例如，阀特性），始终建议使用折线对其进行补偿，

从而线性化该过程响应。

温度过程中的干扰 
诸如将热量传送到相邻区域的干扰必须不得过多影响整体温度过程。 例如，优化挤压机的

区域时，必须同时加热所有区域。
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优化可能性 (S7-300, S7-400, S7-1500)
有以下几种调节方法：

• 预调节

• 精确调节

• 在控制模式下手动精确调节

预调节

在此调节过程中，通过设定值跳跃从冷态向工作点靠近。 
TUN_ON = TRUE 时，可以建立调节准备状态。 控制器从 PHASE = 0 切换至 PHASE = 1。 

 

通过设定值更改（跳转阶段 1 -> 2）激活调节受控变量 (LMN0 + TUN_DLMN)。 设定值在达

到拐点之前不会生效（达到此点之前，无法启用自动模式）。 
用户负责根据允许的过程值变化来定义输出激发增量 (TUN_DLMN)。 必须根据预期的过程

值变化设置 TUN_DLMN 的符号（考虑控制操作时的方向）。

设定值阶跃变化和 TUN_DLMN 必须恰当地匹配。 如果 TUN_DLMN 的值过高，则存在设定

值阶跃变化达到 75% 之前找不到拐点的风险。 
尽管如此，TUN_DLMN 必须足够高，以确保过程值至少达到设定值阶跃变化的 22 %。 否则，

过程将保持为调节模式（阶段 2）。 
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解决方法： 在拐点搜索期间减小设定值。

说明

如果过程极慢，建议您在调节期间指定略微低于期望操作点的目标设定值，并密切监视状态

位和 PV（超调风险）。

仅在线性范围内调节：

特定过程（例如，锌或镁冶炼炉）的信号将通过操作范围附近的非线性区域（聚集状态改

变）。

通过选择适当的设定值阶跃变化，可将调节限制在线性范围之内。 当过程值超过设定值阶

跃变化 (SP_INT-PV0) 的 75% 时，调节将结束。

同时，应将 TUN_DLMN 减小到可保证设定值阶跃变化达到 75% 之前能够发现拐点的范围。

精确调节

在此调节过程中，通过输出值跳跃激活设定值恒定不变的过程。 

通过设置启动位 TUN_ST（从阶段 1 -> 2 的跳转）激活调节受控变量 (LMN0 + TUN_DLMN)。 
修改设定值时，新值在达到拐点之前不会生效（达到此点之前无法启用自动模式）。 
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用户负责根据允许的过程值变化来定义输出激发增量 (TUN_DLMN)。 必须根据预期的过程

值变化设置 TUN_DLMN 的符号（考虑控制操作时的方向）。

注意

通过 TUN_ST 激发过程时，安全性不会小于 75%。调节会在达到拐点时结束。 但是，在噪

声过程中可能会显著超过拐点。

在控制模式下手动精确调节

可以采用以下措施以实现无超调的设定值响应： 
• 调整控制区

• 优化命令操作

• 控制参数的衰减

• 修改控制参数

调谐结果 (S7-300, S7-400, S7-1500)
STATUS_H 的左侧数字显示调节状态 

STATUS_H 结果

0 默认值，即（尚）未找到新的控制器参数。

10000 找到适合的控制参数。

2xxxx 已通过估计值找到控制参数；请检查控制响应或检查 STATUS_H 诊断消

息并重复控制器调节。

3xxxx 发生一个操作员错误；请检查 STATUS_H 诊断消息并重复控制器调节。

CYCLE 和 CYCLE_P 采样时间已在阶段 1 中检查。

以下控制器参数在 TCONT_CP 中进行更新：

• P（比例 GAIN）

• I（积分时间 TI）
• D（微分时间 TD）
• 比例作用的权重 PFAC_SP
• 系数 DT1 (D_F)
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• 控制区打开/关闭 CONZ_ON
• 控制区宽度 CON_ZONE
仅在过程类型适合（过程类型 I 和 II）并使用了 PID 控制器时才会激活控制区 (CONZ_ON = 
TRUE)。
根据 PID_ON，使用 PI 或 PID 控制器来执行控制。 旧的控制器参数已保存，并且可以使用 
UNDO_PAR 恢复。另外还在 PI_CON 和 PID_CON 结构中保存了一个 PI 参数记录和一个 PID 参
数记录。 也可以随后使用 LOAD_PID 并适当设置 PID_ON，在调节的 PI 或 PID 参数之间进行

切换。

控制器通道的并行调谐 (S7-300, S7-400, S7-1500)

相邻区域（强热耦合）

如果两个或更多控制器正在费力地控制温度（换言之，存在采用强热耦合的两个加热器和两

个测量过程值），请按以下步骤进行操作：

1. 以 OR 连接两个输出 QTUN_RUN。

2. 每个 TUN_KEEP 输入与 OR 元件的输出互连。

3. 通过同时指定设定值阶跃变化或同时设置 TUN_ST 来启动两个控制器。

以下示意图说明了控制器通道的并行调节。

优点：

两个控制器将输出 LMN0 + TUN_DLMN，直到它们同时离开阶段 2。这将防止首先完成调节

的控制器由于受控变量中的更改而窜改另一个控制器的调节结果。

注意

设定值阶跃变化达到 75% 时会导致退出阶段 2 和重置输出 QTUN_RUN。 但是，自动模式

直到 TUN_KEEP 也为 0 时才会启动。

PID 控制

3.4 PID 控制（S7-300、S7-400、S7-1500） (S7-300, S7-400, S7-1500)

使用工艺功能

922 编程和操作手册, 11/2022



相邻区域（弱热耦合） 
一般来说，应执行调节以反映随后操作控制器的方式。 如果在生产期间各区域同时操作（以

便保持区域之间的温度差），则调节期间相邻区域的温度应该相应地提高。

调节开始时温度中的差值不相关，因为它们会通过初始加热得到补偿（-> 初始上升 = 0）。

故障说明和更正措施 (S7-300, S7-400, S7-1500)

补偿操作员错误

操作员错误 STATUS 和操作 注释

同时设置了 TUN_ON 和设定

值阶跃变化或 TUN_ST
跳转至阶段 1；但未启动

调节。

• SP_INT = SPold 或

• TUN_ST = FALSE

设定值更改被取消。 这将阻止控

制器稳定到新设定值以及不必要

地离开稳定操作点。

有效 TUN_DLMN < 5%（阶段 
1 结束）

STATUS_H = 30002
• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE
• SP = SPold

调节被取消。

设定值更改被取消。 这将阻止控

制器稳定到新设定值以及不必要

地离开稳定操作点。

未达到拐点（仅当通过设定值阶跃变化被激发时）

调节 迟在过程值超过设定值阶跃变化 (SP_INT-PV0) 的 75% 时结束。 将在 STATUS_H 
(2xx2x) 中发送“未达到拐点”信号。

始终应用当前有效的设定值。 通过减少设定值，可以尽快结束调节功能。

在典型温度过程中，在设定值阶跃变化的 75% 处取消调节通常足以防止超调。 但是会出现警

告，尤其是在有较大延迟的过程中（TU/TA > 0.1，过程类型 III）。 如果受控变量激发与设

定值阶跃变更相比过强，过程值可能严重超调（因子 高为 3）。

在更高阶的过程中，如果在达到设定值阶跃变化的 75% 之后仍远未达到拐点，则将会有显

著的超调量。 此外，控制器参数过于严格。 在这种情况下，应减少控制器参数或重复尝试。

以下示意图说明了激发过强时过程变量的超调量（过程类型 III）：
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在典型温度过程中，根据控制器参数在达到拐点之前快速取消无关紧要。 
如果重复尝试，请减小 TUN_DLMN 或增加设定值阶跃变化。

原理： 用于调节的受控变量值必须适合设定值阶跃变化。

估计延迟时间或顺序时出错

未正确获取延迟时间（STATUS_H = 2x1xx 或 2x3xx）或顺序（STATUS_H = 21xxx 或 
22xxx）。 将使用会产生非 佳控制器参数的估计值继续进行操作。

重复调节程序并确保过程值不受干扰。

说明

仅 PT1 过程的特殊情况也由 STATUS_H = 2x1xx (TU <= 3*CYCLE) 表示。 在这种情况下，不

必再重复尝试。 如果控制发生振荡，则减少控制器参数。
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测量信号的质量（测量噪声、低频干扰）

测量噪声或低频干扰可使调节结果失真。 请注意以下几点：

• 如果遇到测量噪声，请将采样频率设置得更高而不是更低。 在一个噪声周期期间，应至

少采样两次过程值。 在脉冲模式下，积分平均值过滤会有帮助。 但是，这是假设过程变

量 PV 在快速脉冲周期中传送给指令的情况。 噪声级别不应超过有用信号变化的 5%。

• 高频干扰不能通过 TCONT_CP 过滤掉。应尽早在测量传感器中过滤此干扰，以防止混淆

效应。

以下示意图说明了采样时间过长时的混淆效应：

• 对于低频干扰，确保足够高的采样率则相对简单。 但是，TCONT_CP 必须随后通过在平

均值过滤中产生较大间隔来生成统一的测量信号。 平均值过滤必须至少扩展超过两个噪

声周期。 在块内部，这会迅速导致更长的采样时间，因此会对调节的精度产生不利影响。 
至少需要拐点的 40 个噪声周期才足以保证精度。 
重复尝试时可行的解决方法： 
增加 TUN_DLMN。

超调

以下情况可能发生超调：

情况 原因 解决方法

调节结束 • 与设定值阶跃变化相比过高的调节

值变化引起激发（请参见上文）。

• 通过设置 PID_ON = FALSE 激活 PI 
控制器。

• 增加设定值阶跃变化或减少调节

值阶跃变化。

• 如果过程允许 PID 控制器，请通

过 PID_ON = TRUE 启动调节。

阶段 7 中的调

节

初，会确定较平稳的控制器参数

（过程类型 III）；这些参数会导致在阶

段 7 中发生超调。

-

控制模式 适用于过程类型 I 的 PI 控制器 
(FAC_SP = 1.0)。

如果过程允许 PID 控制器，请通过 
PID_ON = TRUE 启动调节。
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执行预调节 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• 已在 CPU 中装载指令和工艺对象。

步骤

要手动确定适用于初次调试的 优 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和输出值的当前值。

2. 从“模式”(Mode) 下拉列表中选择“预调节”(Pretuning)。
TCONT_CP 准备好执行调节。

3. 在“输出值跳跃”(Output value jump) 字段中，指定输出值的增加量。

4. 在“设定值”(Setpoint) 字段中输入设定值。 输出值跳跃仅在输入另一设定值时才生效。

5. 单击 “启动调节”(Start tuning) 图标。
预调节启动。 显示调节的状态。

执行精确调节 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• 已在 CPU 中装载指令和工艺对象。

步骤

要确定操作点处的 佳 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和输出值的当前值。

2. 从“模式”(Mode) 下拉列表中选择“精确调节”(Fine tuning)。
TCONT_CP 准备好执行调节。

3. 在“输出值跳跃”(Output value jump) 字段中，指定输出值的增加量。

4. 单击 “启动调节”(Start tuning) 图标。
精确调节启动。 显示调节的状态。

取消预调节或精确调节 (S7-300, S7-400, S7-1500)
要取消预调节或精确调节，请单击  图标“停止调节”(Stop tuning)。
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如果尚未计算和存储 PID 参数，TCONT_CP 将在自动模式下启动 (LMN = LMN0 + 
TUN_DLMN)。 如果调节之前控制器处于手动模式，则将输出旧的手动调节变量。

如果已保存计算出的 PID 参数，TCONT_CP 将在自动模式下启动，并使用先前确定的 PID 参数。

在控制模式下手动精确调节 (S7-300, S7-400, S7-1500)
可以采用以下措施以实现无超调的设定值响应：

调整控制区

调节过程中，“TCONT_CP”确定控制区 CON_ZONE，如果过程类型适合（过程类型 I 和 II）并

且使用 PID 控制器 (CONZ_ON = TRUE)，则会将其激活： 在控制模式下，您可以修改控制区

或将其完全关闭（设置 CONZ_ON = FALSE）。

说明

使用更高阶过程（过程类型 III）激活控制区通常不会带来任何好处，因为控制区随即会大于

使用 100% 受控变量可达到的控制范围。 激活 PI 控制器的控制区也没有任何优势。

手动开启控制区之前，请确保控制区不会过窄。 如果控制区设置过窄，受控变量和过程值

将发生振荡。

使用 PFAC_SP 实现控制响应的连续衰减 
控制响应可使用 PFAC_SP 参数进行衰减。 该参数可指定对设定值阶跃变化有效的比例分量

的百分比。

无论何种过程类型，都会通过调节功能将 PFAC_SP 设置为默认值 0.8；如果需要，您可以稍

后修改该值。 为了在设定值阶跃变化（使用其他正确的控制器参数）期间将超调量限制在 2% 
左右，下列值适用于 PFAC_SP：

  过程类型 I 过程类型 II 过程类型 III
  典型温度过程 中间范围 更高阶温度过程

PI 0.8 0.82 0.8
PID 0.6 0.75 0.96
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调整默认因子 (0.8)，特别是在下列情况下：

• 过程类型 I，其中 PID (0.8 →0.6)： 在 PFAC_SP = 0.8 的情况下，控制区内的设定点阶跃

更改仍会导致 18% 左右的超调量。

• 过程类型 III，其中 PID (0.8 →0.96)： 在 PFAC_SP = 0.8 的情况下，设定值阶跃变化会非

常剧烈地衰减。 这将严重减缓响应时间。

控制参数的衰减

当闭环控制电路发生振荡或设定值阶跃变化后出现超调量时，可以减少控制器的 GAIN（例

如，减少到原始值的 80%）并增加积分时间（例如，增加到原始值的 150%）。 如果连续控

制器的模拟量输出值经脉冲整形器转化为二进制动作信号，那么量化噪声可能会导致小幅永

久振荡。 可以通过增加控制器死区 DEADB_W 来消除这种振荡。

修改控制参数

按照下列步骤修改控制参数：

1. 使用 SAVE_PAR 保存当前参数。

2. 修改参数。

3. 测试控制响应。

如果新参数设置比旧参数设置差，请使用 UNDO_PAR 恢复旧参数。

手动执行精确调节 (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• 已将指令和工艺对象加载到 CPU。

步骤

要手动确定 优 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和输出值的当前值。

2. 从“模式”(Mode) 下拉列表中选择“手动”(Manual)。
3. 输入新的 PID 参数。

4. 在“调节”(Tuning) 组中单击图标 “将参数发送到 CPU”(Send parameter to CPU)。
5. 在“当前值”(Current values) 组中选中“更改设定值”(Change setpoint) 复选框。

6. 输入新设定值并在“当前值”(Current values) 组中单击图标 。
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7. 清除“手动模式”(Manual mode) 复选框。
此时控制器使用新 PID 参数工作并控制新设定值。

8. 检查 PID 参数的质量以检查曲线点。

9. 重复步骤 3 到 8，直至对控制器结果满意为止。

3.4.1.4 TCONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)

工艺对象 TCONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)
工艺对象 TCONT_S 提供了一个用于控制具有积分行为的执行器的步进控制器，并且可用于

通过二进制输出值输出信号控制工艺温度过程。 该工艺对象对应于 TCONT_S 指令的背景数

据块。 其工作原理基于采样控制器的 PI 控制算法。步进控制器在没有位置反馈信号的情况

下运行。手动和自动模式均可。   
S7-1500
工艺对象的所有参数和变量均具有保持性，在完整下载 TCONT_S 的前提下，只能在下载到

设备期间更改这些数据。

参见

软件控制器概述 (页 748)
添加工艺对象 (页 750)
组态工艺对象 (页 751)
将工艺对象下载到设备 (页 753)
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组态控制器误差 TCONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)

使用外设过程值

要使用输入参数 PV_PER，请执行以下步骤：

1. 从“源”(Source) 列表中选择条目“外设”(Periphery)。
2. 选择“传感器类型”。

对于不同类型的传感器，过程值会根据不同的公式进行标定。

– 标准

热电偶；PT100/NI100
PV = 0.1 × PV_PER × PV_FAC + PV_OFFS

– 冷却；

PT100/NI100
PV = 0.01 × PV_PER × PV_FAC + PV_OFFS

– 电流/电压

PV = 100/27648 × PV_PER × PV_FAC + PV_OFFS
3. 输入用于标定外设过程值的因子和偏移量。

使用内部过程值

要使用输入参数 PV_IN，请执行以下步骤：

1. 从“源”(Source) 列表中选择条目“内部”(Internal)。

控制偏差

根据以下要求设置死区范围：

• 过程值信号含有噪声。

• 控制器增益很高。

• 微分作用激活。

这种情况下，过程值的噪声分量会导致输出值出现巨大偏差。 死区可抑制控制器处于稳态

的噪声分量。 死区范围指定死区的大小。 死区范围为 0.0 时，死区关闭。
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组态控制器算法 TCONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)

常规步骤

1. 输入“PID 算法采样时间”。
控制器采样时间不应超过确定的控制器积分作用时间 (TI) 的 10 %。

2. 如果该控制器结构包含比例作用，请输入“比例增益”。 
如果比例增益为负，则规则含义为相反的含义。

比例作用

如果设定值发生变化，可能会导致比例作用超调。 通过比例作用的权重，可选择设定值发

生变化时比例作用的响应程度。 通过补偿积分作用可弱化比例作用。

1. 要弱化应对设定值变化的比例作用，可相应地输入“比例作用权重”。

– 1.0: 应对设定值变化的比例作用完全有效

– 0.0: 应对设定值变化的比例作用无效

积分作用

1. 如果该控制器结构包含积分作用，请输入“积分作用时间”。 
积分作用时间为 0.0 时，积分作用关闭。

组态调节值 TCONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)

脉冲发生器

1. 输入 短脉冲持续时间和 短暂停持续时间。
值必须大于等于输入参数 CYCLE 的周期时间。 因此，操作频率会降低。

2. 输入电机设定时间。 
值必须大于等于输入参数 CYCLE 的周期时间。

调试 TCONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)

要求

• 已将指令和工艺对象加载到 CPU。
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步骤

要手动确定 优 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和输出值的当前值。

2. 在“P”、“I”和“加权比例作用”(weighting proportional action) 字段中输入新的 PID 参数。

3. 在“调节”(Tuning) 组中单击图标 “将参数发送到 CPU”(Send parameter to CPU)。
4. 在“当前值”(Current values) 组中选中“更改设定值”(Change setpoint) 复选框。

5. 输入新设定值并在“当前值”(Current values) 组中单击图标 。

6. 清除“手动模式”(Manual mode) 复选框。
这时控制器使用新参数工作并控制新设定值。

7. 检查 PID 参数的质量以检查曲线点。

8. 重复步骤 2 到 6，直至对控制器结果满意为止。

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

3.5.1 使用标准 PID 控制 (S7-300, S7-400)

3.5.1.1 使用 PID_CP (S7-300, S7-400)

工艺对象 PID_CP (S7-300, S7-400)
工艺对象 PID_CP 提供一个自动和手动模式的连续 PID 控制器。 它与指令 PID_CP 的背景数

据块对应。 可组态以下控制器： 
• 使用连续 P、PI、PD、PID 控制器的固定设定值控制

• 可选择干扰变量的固定设定值控制

• 串级控制

• 双回路比率控制

• 混合控制

可以组态 PID_CP 工艺对象的以下函数：

• 标定过程值信号

• 通过对过程值信号进行平滑处理（时间延迟）抑制高频振动。

• 线性化过程值的二次函数（带压差编码器的流速控制）
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• 调用过程值分支中的“自有函数”

• 监视过程值是否超出警告和报警限值

• 监视过程值变化率

• 通过斜坡/恒定函数调整设定值

• 使用比率控制器标定外部设定值信号

• 在设定值分支中调用“自有函数”

• 限制设定值变化率

• 限制设定值绝对值

• 使用死区滤除控制偏差信号

• 监视控制偏差是否超出警告和报警限值

• 可单独激活比例、积分和微分作用。

• 可选择控制器反馈路径中的比例和微分作用。

• 选择干扰变量

• 通过 PG 或 HMI 以手动模式控制调节变量

• 在调节值分支中调用“自有函数”

• 限制调节变量变化率

• 限制调节变量绝对值

• 标定调节变量

• 脉冲发生器的脉宽调制

控制偏差生成 (S7-300, S7-400)

过程值 (S7-300, S7-400)

标定 (PV_NORM) (S7-300, S7-400)
“启用 I/O 的过程值”复选框用于指定要标定为过程值物理单位的模拟输入变量。

• 激活： 输入变量为 I/O 过程值 (PV_PER)
• 禁用： 输入变量为内部过程值 (PV_IN)
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为了唯一地指定标定级别，需要定义以下四个参数：

• 输入上限 (NM_PIHR)
• 输入下限 (NM_PILR)
• 输出上限 (NM_PVHR)
• 输出下限 (NM_PVLR)
将根据传感器类型预设这些参数。 
根据以下公式用相应的输入值 (PV_PER 或 PV_IN) 计算过程值：

MP4 = (PV_PER - NM_PILR) × (NM_PVHR - NM_PVLR) / (NM_PIHR - NM_PILR) + NM_PVLR
或

MP4 = (PV_IN - NM_PILR) × (NM_PVHR - NM_PVLR) / (NM_PIHR - NM_PILR) + NM_PVLR

过程值在静态变量 MP4 中输出。

不会对过程值进行限制也不会检查这些参数。 如果为输入上限和输入下限输入相同的值，则

基于上面公式，除数将为零。 但指令无法检测到这种情况。

过滤功能 (S7-300, S7-400)

平滑受控变量 (LAG1ST) (S7-300, S7-400)
为了对叠加快速变化信号（噪音）的过程信号进行平滑处理，需要在过程值分支中应用一阶

延迟元件。 此函数稳定模拟受控变量的程度大小取决于时间常数 (PV_TMLAG)。 这样，会

有效抑制干扰。 不过，使用此方法也会增加整个控制回路的时间常数，即闭合回路控制反

应更为迟缓。
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稳定效果通过一阶延迟算法获得。

在时间范围内的阶跃响应是：

outv(t) = MP4(0) (1 - e -t/PV_TMLAG)

MP4(0) 输入上的过程值阶跃高度

outv(t) 输出变量

PV_TMLAG 时间延迟常量

t  时间

过程值的平滑

如果未激活过程值的平滑 (LAG1STON = FALSE)，那么会将 I/O 输入 (PV_PER) 或内部输入 
(PV_IN) 无延迟切换到过程值分支。

时间延迟

PV_TMLAG 输入参数指定过程值的时间延迟。 允许取值范围内的任何值。

如果 PV_TMLAG ≤ 0.5 * CYCLE，将不再存在有效的延迟。

为了获得一个逼近模拟响应延迟的延迟响应，需要一个小于五分之一时间延迟的采样时间 
(CYCLE)。

平方根 (SQRT) (S7-300, S7-400)
“平方根”函数 (SQRT) 用于线性化受控变量。如果由编码器提供的过程值是一个物理量并且

在这个量和测量的过程变量间存在平方关系，那么必须在控制器中首先对受控变量的特征进

行线性化，然后才可以做出进一步的处理。
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如果使用测流口、文丘里管流速管或类似仪器进行流量测量，必须在每次测量时都通过平方

根函数对测量信号进行线性化。这样测量的压差就会与流量的平方成比例。

SQRT_ON = TRUE 输入信号用于激活过程值分支中的平方根函数。平方根功能算法有以下形

式：

outv = SQRT (MP5) × (SQRT_HR – SQRT_LR) / 10.0 + SQRT_LR
其中，outv 是平方根函数的标定输出值（实际流量）。

该公式规定，要进行平方根处理的输入值将标定为数字范围 0 到 100。因此在过程值标定中

必须将“测量范围上限”和“测量范围下限”参数设为 100.0 和 0.0。该值的平方根是一个

从 0 到 10 的测量范围。将使用物理测量范围的上限 (SQRT_HR) 和下限 (SQRT_LR) 来标定此

数字范围。

标定示例

控制器的输入值 PV_IN 为以毫巴为单位的压差：

测量范围 NM_PILR 的起始值 测量范围 NM_PIHR 的结束值 PV_IN 的样值

20.0 毫巴 200.0 毫巴 150.0 毫巴
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标定的压差借助标定函数 PV_NORM 进行计算，并据此选择 NM_PVHR = 100.0 和 NM_PVLR 
= 0.0：

MP4 = (PV_IN - NM_PILR) * (NM_PVHR - NM_PVLR) /  
(NM_PIHR - NM_PILR) + NM_PVLR

  = (PV_IN - 20.0 mbar) * (100.0 - 0.0) /  
(200.0 mbar - 20.0 mbar) + 0.0

  = (PV_IN - 20.0 mbar) * 100 / 180.0 mbar

MP4 的初始值 MP4 的结束值 MP4 的样值

0.0 100.0 72.222

本例中未采用平滑，有以下情况适用：MP5 = MP4。 
对于标定压差 MP5 的平方根，结果为：

平方根运算求得的初始值 平方根运算求得的结束值 SQRT(MP5) 的样值

0.0 10.0 8.498

在 SQRT_HR = 20000.0 m3/h 且 SQRT_LR = 0.0 m3/h 时，通过如下方式求平方根函数的标定

输出值：

outv = SQRT(MP5) * (SQRT_HR - SQRT_LR) / 10.0 + SQRT_LR
  = SQRT(MP5) * (20000.0 m3/h - 0.0 m3/h) / 10.0 + 0.0 m3/h
  = 2000.0 m3/h * SQRT(MP5)

测量范围 outv 的起始值 测量范围 outv 的结束值 outv 的样值

0.0 m3/h 20,000.0 m3/h 16,996.732 m3/h

过程值分支中的 FC 调用 (PVFC) (S7-300, S7-400)
通过在过程值分支中插入用户特定函数，可以让受控变量在控制器中首先进行信号处理（例

如信号延迟或线性化），然后再进行其它处理。
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调用函数

如果要向过程值分支中插入用户特定函数，则启用“激活 FC 调用”(PVFC_ON)。 在“FC 编号”

输入字段 (PVFC_NBR) 中输入所用函数的编号。 控制器会调用此函数。 但不会提供用户函

数的现有输入/输出参数。 用户必须自己在用户函数中编写数据传送程序。

可以监视函数静态变量 MP6 的输出值。

说明

不会进行检查来确定是否存在函数。 如果此函数不存在，CPU 会切换到 STOP 状态并显示“内

部系统错误”。

报警 (S7-300, S7-400)

监视过程值的限值 (PV_ALARM) (S7-300, S7-400)
如果过程变量（例如，速度、压力、填充级别、温度等）的值大于或小于闭合回路控制中的

特定值，可能会出现非法的过程状态或工厂状态。 在这种情况下，可以使用“监视过程值

的限值”(PV_ALARM) 来监视过程值是否超出允许的工作范围。 将检测超出限值的情况并发

出信号，以便对此做出适当的反应。

说明

无法取消激活“监视过程值的限值”。 因此，超出组态的限值时总会发出信号。

“监视过程值的限值”(PV_ALARM) 监视受控变量 PV(t) 是否超出两个公差带中四个可分配限

值的范围。 如果达到或超过了限值，函数会在第一个限值处发出“警告”信号，在第二个

限值处发出“报警”信号。

限值

在输入参数中设置“警告”和“报警”的限值。 如果过程值 (PV) 大于或小于这些限值，会

为上限报警 (QPVH_ALM)、上限警告 (QPVH_WRN)、下限警告 (QPVL_WRN) 和下限报警 
(QPVL_ALM) 设置相关的输出消息位。

重启期间，消息位复位。
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消息位的设置方式如下：

QPVH_AL
M

QPVH_WRN QPVL_WR
N

QPVL_ALM 若： 且：

TRUE TRUE FALSE FALSE PV ↗
PV ↘

PV ≥ PVH_ALM
PV ≥ PVH_ALM - PV_HYS

FALSE TRUE FALSE FALSE PV ↗
PV ↘

PV ≥ PVH_WRN
PV ≥ PVH_WRN - PV_HYS

FALSE FALSE TRUE FALSE PV ↘
PV ↗

PV ≤ PVL_WRN
PV ≤ PVL_WRN + PV_HYS

FALSE FALSE TRUE TRUE PV ↘
PV ↗

PV ≤ PVL_ALM
PV ≤ PVL_ALM + PV_HYS

必须遵循以下条件，块才能正常工作：

上限报警 < 上限警告 < 下限警告 < 下限报警

① 1. 容差带

② 2. 容差带
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滞后

当对输入变量进行微小更改或出现舍入错误时，为了防止消息位的“闪烁”，使用了滞后 
PV_HYS。控制变量必须在重置消息位前超出滞后值。

监视过程值的变化率 (ROCALARM) (S7-300, S7-400)
如果过程变量（例如，速度、压力、填充级别、温度等）在闭合回路控制中的变化太大，可

能会出现非法的过程状态或工厂状态。 在这种情况下，可以使用“监视过程值的变化

率”(ROCALARM) 来监视过程值是否超出允许变化率。 将检测超出限值的情况并发出信号，

以便对此做出适当的反应。

说明

无法取消激活“监视过程值的变化率”(ROCALARM)。 因此，超出组态的限值时总会发出信号。

ROCALARM 函数监视受控变量 PV(t) 是否在可分配的正负允许限值变化率内。 
在受控变量正负范围的“ 大上升坡度”和“ 大下降坡度”输入参数中设置斜率限制的数

值。 这个斜率指的是每秒上升或下降斜率百分比。 如果受控变量的变化率违反了这些限值，

将设置相关的输出消息位 QPVURLMP ... QPVDRLMN。
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斜坡参数根据以下方案确定：

参数 PV 变化

正范围的 大上升坡度 
(PVURLM_P)

PV > 0 且 |PV| 上升

正范围的 大下降坡度 
(PVDRLM_P)

PV > 0 且 |PV| 下降

负范围的 大上升坡度 
(PVURLM_N)

PV > 0 且 |PV| 上升

负范围的 大下降坡度 
(PVDRLM_N)

PV < 0 且 |PV| 下降

设定值 (S7-300, S7-400)

指定设定值 (S7-300, S7-400)
选择设定值的源。 可以使用以下选项：

• 内部设定值

输入参数 SP_INT 用作设定值 
• 设定值生成器

输入参数 SP_INT 用作设定值，并且可以使用静态变量 SPUP 和 SPDN 增大或减小。

• 斜坡/恒定

输入参数 SP_INT 用作设定值，并且可以根据指定的斜坡/恒定进行更改。

• 外部设定值

输入参数 SP_EXT 用作混合、比率和串级控制器的设定值。 可以标定外部设定值。

有效设定值显示在输出参数 SP 中。 

设定值生成器 (SP_GEN) (S7-300, S7-400)
内部设定值 SP_INT 可以使用 SPUP 和 SPDN 开关逐级增大或减小。 可在 MP1 中监视修改值。 
需考虑组态的设定值限制。

开关 SPUP 和 SPDN 的影响 
对于包含小幅阶跃的变化，控制器的 大采样时间应为 100 ms。
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输出变量的变化率取决于 SPUP 或 SPDN 开关起动了多久以及所选限值。 以下关系适用： 
• 在设置 SPUP 或 SPDN 后的前 3 秒内：

doutv/dt = (SP_HLM - SP_LLM) / 100 s
• 以后：

doutv/dt = (SP_HLM - SP_LLM) / 10 s

例如，对于 100 ms 的采样时间和 -100.0 至 100.0 的设定值范围，在前 3 秒内设定值每周

期变化 0.2。 如果 SPUP 为 TRUE 的时间超过 3 秒钟，变化率将增大到十倍，本例中为每周

期变化 2。

设定值生成器的启动和工作原理

• 完全重启动期间，输出 outv 复位为 0.0。
• 如果激活设定值生成器 (SPGEN_ON = TRUE)，在输出 outv 处将首先输出信号值 

SPFC_IN。 因此，从另一个操作模式切换到设定值生成器始终会平滑进行。 如果未激活 
SPUP 和 SPDN（向上/向下键），输出端将保持为信号值 SPFC_IN。
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SP_GEN 功能的参数 
输出参数 outv 是一个隐式参数。 可以使用组态工具通过测量点 MP1 对其进行监视。

参数 含义 允许值范围

SPFC_IN FC 输入设定值 工程值范围

SP_INT 内部设定值 工程值范围

图 3-1 设定值生成器的功能模式和参数

斜坡/恒定 (RMP_SOAK) (S7-300, S7-400)
如果想让设定值 SP_INT 根据时间自动变化，例如，在某一时控温度程序之后的过程控制期

间，则可以组态斜坡/恒定并激活斜坡/恒定函数。设定值变化通过 多有 256 个时间片的级

别部分得出。 

说明

块函数不检查编号为“DB_NBR”的全局 DB 是否存在或“时间片数”参数 NBR_PTS 是否与数

据块长度对应。如果参数分配不正确，则 CPU 将转到 STOP 模式并发出一条内部系统错误。
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斜坡/恒定的工作原理

斜坡/恒定根据基于预定义斜坡/恒定执行的函数提供输出变量 outv。在全局数据块 DB_RMPSK 
中通过时间值 PI[i].TMV 和相关的输出值 PI[i].OUTV 指定一系列的时间片，可以定义斜坡/恒
定过程。 
• PID-CP

AUTOHOTSPOT 未包含在库中。您必须自行创建此全局数据块。

• PID-ES
AUTOHOTSPOT 未包含在库中。您必须自行创建此全局数据块。

下图显示了一个有 6 个时间片的斜坡/恒定。

后一个时间片 n 的时间值为 PI[n].TMV = 0 ms。斜坡/恒定的处理时间从初始值倒计到零。

PI[i].TMV 指定时间片之间的间隔。根据以下函数进行计算时间片之间的插值：

0 ≤ n ≤ (NBR_PTS - 1)
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注

说明

在时间片之间插入斜坡/恒定时，如果采样时间 CYCLE 与时间片之间的间隔 PI[n].TMV 相比

很小，有时可能会出现停顿。由于 CPU 的计算精度限制，斜坡/恒定函数无法线性化所有平

坦斜坡/恒定曲线。如果斜坡/恒定过于平坦，初始值将在相应时间片上暂停一段时间后，继

续整合下一时间片之前的 小上升率。

解决方法：通过插入更多时间片缩短时间片之间的间隔。因此，输出斜坡/恒定曲线趋近所

需的平坦斜坡/恒定曲线。

启用斜坡/恒定函数 
RMPSK_ON 从 FALSE 改为 TRUE 可激活斜坡/恒定函数。达到 后一个时间片后会终止斜坡/恒
定函数。操作员再次启动该函数时，必须首先将 RMPSK_ON 设置为“FALSE”，然后再设置回

“TRUE”。
重启期间，输出 outv 将重置为 0.0，并且会确定总时间或总剩余时间。向常规操作过渡期间，

会根据设置的操作模式从起始点立即处理斜坡/恒定曲线。如果不希望出现这种情况，则必

须在重启 OB 中将参数 RMPSK_ON 设为 FALSE。

斜坡/恒定函数 
该指令包含以下功能：

• 激活斜坡/恒定用于单次执行

• 将固定值预分配给输出

• 启用周期重复

• 保持斜坡/恒定

• 继续斜坡/恒定

• 更新总处理时间和剩余总时间

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 945



下表说明了设置所需工作模式时对控制输入的相应影响： 

操作模式 RMPSK_
ON

DFOUT
_ON

RMP_
HOLD

CONT_
ON

CYC_
ON

TUPDT
_ON

输出信号 OUTV

启用斜坡/恒定 TRUE FALSE FALSE **) FALSE **) OUTV(t)
处理结束后将保持结束

值。

设置输出 TRUE TRUE **) **) **) **) DF_OUTV
启用周期重复 TRUE FALSE FALSE **) TRUE **) OUTV(t)

结束后：自动启动

保持斜坡/恒定 TRUE FALSE TRUE FALSE **) **) 保持 OUTV(t) 的当前值 
*)

继续斜坡/恒定 TRUE FALSE TRUE TRUE **) **) OUTV（旧）*)
FALSE 使用新定义的值继续操

作。

更新总时间和剩余总

时间 
**) **) **) **) **) FALSE 不影响 OUTV

  TRUE 不影响 OUTV
*) 斜坡/恒定曲线在到达下一个时间片之前没有用户组态的形状。

**) 不论对标记 **) 的字段中的控制信号有何影响，都会执行相应的操作模式设置

设置斜坡/恒定的输出

如果启用此功能 (DFRMP_ON = TRUE)，则斜坡/恒定的输出值会设置为信号值 SP_INT 或输出

值 SP_GEN。

说明

只有在启用斜坡/恒定函数 (RMPSK_ON = TRUE) 的情况下，内部设定值的预分配才有效。

切换到 DFRMP_ON = FALSE 后，outv 从指定的设定值（例如，SP_INT）线性移动到当前时

间片编号的输出值 PI[NBR_ATMS].OUTV。
甚至对于切换到固定设定值的情况（RMPSK_ON = TRUE 和 DFRMP_ON = TRUE），也会继续

运行内部时间处理。

斜坡/恒定曲线一旦开始 (RMPSK_ON = TRUE)，固定设定值 SP_INT 将持续输出，直到 
DFRMP_ON 在持续 T* 之后从 TRUE 改为 FALSE。
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此时，时间 PI[0].TMV 和时间 PI[1].TMV 的一部分已经过期。OUTV 从 SP_INT 移动到 
PI[2].OUTV，即，移动至时间片 2 处的设定值。

仅从时间片 2 开始输出已组态的斜坡/恒定曲线。通过设置 QR_S_ACT = TRUE 可同时显示已

组态的和当前的斜坡/恒定曲线。在处理斜坡/恒定曲线期间，若 DFRMP_ON 出现上升沿，则

输出值 OUTV 将立即跳变为 SP_INT。

启用周期重复

如果“周期重复”工作模式 (CYC_ON = TRUE) 已被激活，则在输出 后一个时间片值后，斜

坡/恒定函数会自动返回到起点并开始新一轮运行。

在 后一个时间片和起点之间没有插值。为实现平滑过渡，以下条件必须为真：

PI[NBR_PTS].OUTV = PI[0].OUTV。
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保持斜坡/恒定

当 RMP_HOLD = TRUE，将冻结输出变量的值（包括时间处理）。重置为 RMP_HOLD = FALSE 
后，该函数将在中断点 PI[x].TMV 处重新开始。

斜坡/恒定曲线的处理时间将延长 T* 时间。斜坡/恒定曲线从起始点一直到 RMP_HOLD 出现

上升沿以及从时间片 5* 到时间片 6* 都与组态的曲线吻合，即输出信号 QR_S_ACT 的值为 
TRUE。
如果设置了开关 CONT_ON，则保持的斜坡/恒定函数继续在预分配的点 TM_CONT 上处理斜

坡/恒定曲线。

继续斜坡/恒定

利用 CONT_ON，保持的斜坡/恒定曲线可从定义点重新开始。如果斜坡/恒定函数未保持，则 
CONT_ON 不起作用。 
如果设置了控制输入以继续操作 (CONT_ON = TRUE)，则保持的斜坡/恒定函数在时间片 
TM_SNBR 处继续。TM_CONT 用于确定斜坡/恒定函数到达时间片 TM_SNBR 所需的剩余时间。

下图显示了采用如下组态时 RMP_HOLD 和 CONT_ON 的影响：

在时间片 5 (TM_SNBR = 5) 上继续并继续 T* s 时间：TM_CONT = T*
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此斜坡/恒定函数处理周期忽略了时间片 3 和 4。信号 RMP_HOLD 从 TRUE 变为 FALSE 时，只

从时间片 5 开始才再次与组态的曲线拟合。

仅在斜坡/恒定函数执行用户分配的斜坡/恒定曲线时，才会设置输出 QR_S_ACT。

更新总时间和剩余总时间 
每个周期都会更新当前时间片编号 NBR_ATMS、到达该时间片之前的当前剩余时间 (RS_TM)、
总时间 T_TM 以及斜坡/恒定曲线结束之前的总剩余时间 (RT_TM)。 
如果在线更改 PI[n].TMV，则斜坡/恒定曲线的总时间和总剩余时间也会变化。由于在具有很

多时间片时计算 T_TM 和 RT_TM 会显著延长函数块的处理时间，因此仅在重启后或 
TUPDT_ON = TRUE 时执行该计算。将累计各个时间片之间的时间间隔 PI[0 ... NBR_PTS].TMV 
并且在总时间 T_TM 和总剩余时间 RT_TM 输出中指示累计结果。 
请注意，总时间的确定过程需要占用很长的 CPU 运行时间。

步骤

要组态斜坡/恒定函数，请按以下步骤操作：

1. 从“设定值源”(Setpoint source) 下拉列表中选择“斜坡/恒定”(Ramp/soak)。
2. 创建 AUTOHOTSPOT (PID-CP) 或 AUTOHOTSPOT (PID-ES)。
3. 定义斜坡/恒定的所需参数。

4. 在“DB 编号”(DB number) 输入字段中输入数据块 DB_RMPSK 的编号。
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5. 启用或禁用斜坡/恒定的其它功能。

6. 如果已经启用“继续”斜坡/恒定函数，则需输入斜坡/恒定继续的时间片和时间点。

标定 (S7-300, S7-400)

外部设定值的标定

如果外部设定值不使用过程值的物理单位进行表示（例如，在级联控制的情况下以百分比表

示），则该值和它的设置范围必须标定为过程值的物理单位。 “在设定值分支中标定”函数

用于达到此目的。

SP_NORM 函数用于标定模拟输入变量。 使用标定级别将外部模拟设定值转换为外部变量 
outv。 通过测量点 MP2，可在组态工具中访问输出值 OUTV。
当控制输入 SPEXT_ON = TRUE 时，此函数的输出值才起作用。 为了唯一地指定标定级别，

需要定义以下四个参数：

• 输入上限： SP_EXT: NM_SPEHR
• 输入下限： SP_EXT: NM_SPELR
• 输出上限： NM_PVHR（在过程值的标定函数中指定该值。）

• 输出下限： NM_PVLR（在过程值的标定函数中指定该值。）

根据以下公式从各自的输入值 SP_EXT 计算输出值 outv：
outv = (SP_EXT – NM_SPELR) x (NM_PVHR – NM_PVLR) / (NM_SPEHR – NM_SPELR) + 
NM_PVLR
对于在过程值分支中激活平方根函数的特殊情况，平方根函数的标定值（SQRT_HR 和 
SQRT_LR）作为输出值 outv 的上限和下限应用。

在这种情况下，根据以下公式从各自的输入值 SP_EXT 计算标定函数的输出值 outv：
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outv = (SP_EXT – NM_SPELR) x (SQRT_HR – SQRT_LR) / (NM_SPEHR – NM_SPELR) + SQRT_LR
在该函数中没有内部值限制。 不检查参数。 如果为 NM_SPEHR 和 NM_SPELR 输入相同的值，

基于上面的公式除数将为零。但指令无法检测到这种情况。

组合/比率因子

利用比率控制，控制回路的设定值彼此协调的方式为：设定比率与过程值的实际比率进行匹

配。

利用混合控制，可设置各分量的所需数量。 混合因子 FAC 的总和必须为 1。

步骤

要组态标定，请按以下步骤操作：

1. 在“输入上限”(High input) 和“输入下限”(Low input) 输入字段中输入标定值。

2. 输入混合/比率因子 (FAC)。

限制函数 (S7-300, S7-400)

设定值分支中的 FC 调用

通过在过程值分支中插入用户特定函数，可以让外部指定参考变量在执行控制器中首先进行

信号处理（例如信号延迟或线性化），然后再进行应用。

如果激活了设定值分支中的 FC 调用，会调用用户特定的函数。 控制器会调用此 FC。 这么

做时，不会对用户 FC 的现有输入/输出参数进行初始化。 因此，必须在用户 FC 中使用 S7-STL 
来设定数据传送。 可以在 MP3 中监视准备的设定值。

这样，SPFC_ON 的值就可以决定形式为标准 FC（例如，一条特征曲线）的用户编程函数是

否会在设定值频道中的该点处插入或者该设定值是否会在没有任何此类型的影响下被继续处

理。

说明

该语句不会进行检查来确定是否存在函数。 如果此函数不存在，CPU 会切换到 STOP 状态并

显示“内部系统错误”。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 951



步骤

要在设定值分支中调用函数，请按以下步骤操作：

1. 选中“激活 FC 调用”复选框。

2. 在“FC”输入字段中，输入要调用的函数的编号。

限制设定值的变化率

因为突然的设定值变化通常也会造成控制器中的调节变量的突然改变，所以在有些情形下过

程不允许激励信号突然改变，这时可以在设定值分支中使用斜坡函数。 必须避免调节变量

的这些突然变化，例如，将变速器连接到速度可调的电机和要驱动的负载之间，此时电机过

快增速会导致变速器过载。

SP_ROC 函数限制了控制器中处理的设定值的变化率。 此操作对于上升斜率和下降斜率以及

参考变量的正负范围分别执行。

对于参考变量的正负范围中斜坡函数的所有斜率的限制共输入四个输入：SPURLM_P、
SPDRLM_P、SPURLM_N 和 SPDRLM_N。 这个斜率指的是每秒上升或下降斜率。 会将设定值

的快速更改率降低到这些 大比率限值。

例如，如果分配给 SPURLM_P 的值为 10.0 [工程值范围/s]，则只要 inv > outv，就会在每个

采样周期中对 outv 的“旧值”添加下列值：

采样时间 1 s outv 旧 + 10
  100 ms outv 旧 + 1
  10 ms outv 旧 + 0.1

下图显示的示例说明了信号处理是如何工作的。 在输入 inv(t) 处的阶跃函数在输出 outv(t) 处
变成了斜坡函数。

图 3-2 限制参考变量 SP(t) 的变化率

达到斜率限制后，将不发出信号指示。
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步骤

要限制变化率，请按以下步骤操作：

1. 激活“限制变化率”复选框。

2. 在正数范围和负数范围中指定下列值：

– 设定值的上升斜率

– 设定值的下降斜率

限制参考变量的绝对值

参考变量的设定范围确定受控变量的波动范围，也就是过程值在允许状态值的斜率内变化的

范围。

为了避免出现临界状态或不允许的过程状态，参考变量的设定范围受标准 PID 控制的设定值

分支中的上限和下限 (SP_LIMIT) 限制。

只要输入变量 INV 在这些限值之外，SP_LIMIT 函数就会将设定值 SP 限制为可分配的下限和

上限值（SP_LLM 和 SP_HLM）。 因为不能取消激活此函数，所以在组态中必须考虑上下限

的指定。

在输入参数中设置上下限的数值。 如果输入变量 inv(t) 违反限制，会通过消息输出来输出相

关的显示。

图 3-3 参考变量 SP(t) 的绝对值限制

重启期间，消息位复位。
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消息位的设置方式如下：

SP =PVH_ALM QSP_HLM QSP_LLM 若：

SP_HLM TRUE FALSE inv ≥ SP_HLM
SP_LLM FALSE TRUE inv ≤ SP_LLM
inv FALSE FALSE SP_HLM < inv < SP_LLM

步骤

要限制参考变量的绝对值，请按以下步骤操作：

1. 在“上限”(High limit) 输入字段输入绝对设定值的上限 (SP_HLM)。
2. 在“下限”(Low limit) 输入字段输入绝对设定值的下限 (SP_LLM)。

控制偏差 (S7-300, S7-400)

死区 (S7-300, S7-400)

在 优调节控制器中，当在控制变量或参考变量上叠加高频干扰信号时，噪音部分也会影响

控制器的输出。 这可以造成调节变量的强波动，例如，当控制器增益很高并启用微分作用

时。 由于增加了切换频率（步进控制器），从而增加了执行器的磨损。

此函数在控制器处于稳定状态时减少了控制偏差信号中的噪音部分，从而减少了控制器输出

中的不需要振荡。

可以禁用死区。 

通过死区函数进行信号过滤

DEADBAND 函数可在指定的零点周围于可调整的范围内抑制输入变量的微小波动。 在此波

动范围外，控制偏差 ER 与输入变量成比例上升或下降。 可用 DEADB_W 参数指定死区的宽

度。 只有正数值允许用于死区宽度。

如果输入变量位于死区内，则在输出中输出值 0（控制偏差 = 0）。 仅当输入变量不在死区

范围时，输出上升或下降的值才会与输入变量 inv 相同。 这会导致死区外传输的信号也受到

破坏。 但是，为了避免在死区限值处出现阶跃变化，可以接受这种方式（见下图）。 该破

坏作用与值 DEADB_W 相对应，因此易于控制。

DEADBAND  函数根据以下条件进行运算：

(ER) = inv + DEADB_W，对于 inv < - DEADB_W
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(ER) = 0，对于 -DEADB_W ≤ inv ≤ + DEADB_W
(ER) = inv - DEADB_W，对于 inv > + DEADB_W

可以在输出参数 ER 中监视信号滤波的效果。

报警 (S7-300, S7-400)
如果受控变量相对于指定设定值偏差过大，可以造成不需要的过程状态。 在这种情况下，

ER_ALARM 函数用于监视控制偏差是否超出允许的工作范围。ER_ALARM 会检测所有出现的

违反限值情况并发出信号，以便做出适当的反应。

说明

无法禁用“监视控制偏差的限值”。 因此，超出组态的限值时总会发出信号。

ER_ALARM 函数监视控制偏差的大小 ER(t) 是否超出两个公差带中四个可分配限制值的范围。 
如果达到或超过了限值，函数会在第一个限值处发出“警告”信号，在第二个限值处发出“报

警”信号。

限值

在输入参数中设置“警告”和“报警”的限值。 如果控制偏差 (ER) 违反了这些限值，将设

置相关的输出消息位 QERN_ALM ... QERP_ALM。

重启期间，消息位复位。
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消息位的设置方式如下：

QERP_ALM QERP_WRN QERN_WR
N

QERN_AL
M

若： 且：

TRUE TRUE FALSE FALSE ER ↗
ER ↘

ER ≥ ERP_ALM
ER ≥ ERP_ALM - ER_HYS

FALSE TRUE FALSE FALSE ER ↗
ER ↘

ER ≥ ERP_WRN
ER ≥ ERP_WRN - ER_HYS

FALSE FALSE TRUE FALSE ER ↘
ER ↗

ER ≤ ERP_WRN
ER ≤ ERP_WRN + ER_HYS

FALSE FALSE TRUE TRUE ER ↘
ER ↗

ER ≤ ERP_ALM
ER ≤ ERP_ALM + ER_HYS

必须遵循以下条件，块才能正常工作：

上限报警 < 上限警告 < 下限警告 < 下限报警

滞后

当对输入变量进行微小更改或出现舍入错误时，为了避免消息位的“闪烁”，使用了滞后 
ER_HYS。 控制偏差必须在重置消息位前超出滞后值。
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控制器 (S7-300, S7-400)

控制算法 (S7-300, S7-400)
在组态的采样时间周期内，基于 PID 定位算法中的控制偏差计算连续控制器的调节变量。 以
纯并行结构实现该控制器。 可单独禁用比例、积分和微分作用。

前馈控制

可以在控制器的输出信号 (PID_OUTV) 中添加干扰变量 DISV。 使用 DISV_SEL 结构选择器或

通过“启用干扰变量”在组态工具的 PID 窗口中切入/切出变量。

反馈路径中的比例和微分作用

在并行结构中，控制算法中的每个作用都接收控制偏差作为输入信号。 通过比例作用和微

分作用，调节变量直接受设定值阶跃的影响。 但是，采用将比例作用和微分作用移到反馈

路径中的不同控制器结构，可确保调节变量对设定值的阶跃变化作出平滑的响应。在该结构

中，积分作用将控制偏差视为输入信号进行处理。 只将负受控变量（因子 = - -1）适用于比

例作用和微分作用。
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标定输入变量 ER 和 PV。
PID 控制器的输入变量 ER 和 PV 已在控制器处理之前根据以下公式标定为范围 0 到 100：
• 禁用平方根函数时 (SQRT_ON = FALSE)：

– ER 标定 = ER * 100.0 / (NM_PVHR – NM_PVLR)
– PV 已标定 = (PV - NM_PVLR) * 100.0 / (NM_PVHR – NM_PVLR)

• 启用平方根函数时 (SQRT_ON = TRUE)：
– ER 标定 = ER * 100.0 / (SQRT_HR – SQRT_LR)
– PV 标定 = (PV - SQRT_LR) * 100.0 / (SQRT_HR – SQRT_LR)

只有执行此标定，才能以不带大小的形式输入 PID 控制器的比例增益 GAIN。 如果物理测量

范围的上限和下限改变（例如，从巴改为毫巴），没有必要更改增益因子。

无法监视标定的输入变量 ER 标定 和 PV 标定。

参见

控制器结构 (页 958)
比例分量 (页 963)
微分分量 (页 966)
积分作用 (页 963)

控制器结构 (S7-300, S7-400)

PID 控制器的使用和参数分配

过程工业中出现的多数控制系统都可以使用标准 PID 控制的 PI 控制器函数/PID 控制器函数进

行控制。 只有在特殊情况下，对于特殊闭合回路控制才需要使用其它方法和措施。

不过，该领域中的主要问题还是如何分配 PI 控制器/PID 控制器参数，也就是如何确定控制

器参数的“正确”设置。 为了让 PID 控制满足当前任务的要求，这个参数分配的质量十分

关键。 这需要丰富的实践经验、特殊的专业知识和投入大量的时间。

P 控制

比例作用控制器（P 控制器）中禁用积分和微分作用。 (（I_SEL 和 D_SEL = FALSE）。 这意

味着，当控制偏差 ER = 0 时，输出信号 OUTV = 0。 如果想要让操作点 ≠ 0，也就是当控制

偏差为零时为输出信号设置一个数值，则必须激活积分分支（见下图）。
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在积分作用中，可以通过相应设置初始值 I_ITLVAL 为 P 控制器指定操作点不为 0。 为此，设

置开关“I_ITL_ON”和“I_SEL”= TRUE。

在时间范围内的 P 控制器的阶跃响应是：

PID_OUTV (t) = I_ITLVAL + GAIN * ER 已标定 (t)

PID_OUTV(t) 当控制器处于自动模式时的调节变量

I_ITLVAL P 控制器的操作点

GAIN 控制器增益

ER 已标定 (t) 已标定的控制偏差

PI 控制

比例积分控制器（PI 控制器）禁用了微分作用。 (D_SEL = FALSE)。PI 控制器使用积分作用

调整输出变量 PID_OUTV 直到控制偏差 ER = 0。 不过，这只适用于输出变量不超过控制范

围限制的情况。

在时间范围内的阶跃响应是：
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PID_OUTV(t) 当控制器处于自动模式时的调节变量

GAIN 控制器增益

ER 已标定 (0) 已标定的控制偏差的阶跃高度

TI 积分作用时间常量

PD 控制

比例微分控制器（PD 控制器）禁用了积分作用 (I–SEL = FALSE)。 这意味着，当控制偏差 ER 
= 0 时，输出信号 OUTV = 0。 如果想要让操作点不为 0，也就是当控制偏差为零时为输出

信号设置一个数值，则必须激活积分作用分支（另见 P 控制的功能块图）。

在积分作用中，可以通过相应设置初始值 I_ITLVAL 为 PD 控制器指定操作点不为 0。 为此，

将开关“I_ITL_ON”和“I_SEL”设置为 TRUE 。
PD 控制器以比例方式将输入变量 ER(t) 映射为输出信号，并为其添加通过 ER(t) 差分形成的

微分作用；微分作用根据梯形规则（帕德近似）以双精度数计算。 时间响应由微分时间常数 
TD 确定。

为了平滑信号以及抑制干扰信号，将一阶延迟（可调整的时间： TM_LAG）整合到生成微分

作用的算法中。 通常，TM_LAG 只需取很小的值就可达到期望的效果。 如果组态了 TM_LAG 
≤ CYCLE/2，则会取消激活时间延迟。

在时间范围内的阶跃响应是：

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

960 编程和操作手册, 11/2022



PID_OUTV(t) 当控制器处于自动模式时的调节变量

GAIN 控制器增益

ER 已标定 (0) 已标定的控制偏差的阶跃高度

TD 微分时间

TM_LAG 时间延迟

PID 控制

在比例积分微分控制器（PID 控制器）中，将启用比例作用、积分作用和微分作用（P–SEL 
= TRUE、I–SEL = TRUE、D_SEL = TRUE）。 PID 控制器使用积分作用调整输出变量 PID_OUTV 
直到控制偏差 ER = 0。 不过，这只适用于输出变量不超过控制范围限制的情况。 如果超过

了调节变量限制，积分作用会保持达到限制的那个值（抗积分饱和）。

PID 控制器以比例方式将输入变量 ER已标定(t) 映射为输出信号，并为其添加通过 ER已标定(t) 的
差分和积分形成的分量；这些分量根据梯形规则 (Padé approximation) 以双精度数计算。 时
间响应由微分作用时间 TD 和积分作用时间 TI 确定。

为了平滑信号以及抑制干扰信号，将一阶延迟（可调整的时间常数： TM_LAG）整合到生成

微分作用的算法中。 通常，TM_LAG 只需取很小的值就可达到期望的效果。 如果组态了 
TM_LAG ≤ CYCLE/2，则会取消激活时间延迟。

在时间范围内的阶跃响应是：
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PID_OUTV(t) 当控制器处于自动模式时的调节变量

GAIN 控制器增益

ER 已标定 (0) 已标定的控制偏差的阶跃高度

TI 积分作用时间常量

TD 微分时间

TM_LAG 时间延迟

说明

如果更改了 TD，也应该相应地调整 TM_LAG。
建议： 5 ≤ (TM / TM_LAG) ≤ 10

参见

控制算法 (页 957)
比例分量 (页 963)
微分分量 (页 966)
积分作用 (页 963)

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

962 编程和操作手册, 11/2022



比例分量 (S7-300, S7-400)

比例增益

该比例增益的符号确定连续控制器的有效方向。 
• 正比例增益

控制偏差增大 → 上调调节变量

• 负比例增益

控制偏差增大 → 下调调节变量

将比例作用应用到反馈路径中

如果将比例作用应用到反馈路径中，则只有过程值对比例作用有影响。 因此在从手动切换

到自动时，调节变量不会因比例作用而发生阶跃变化（在出现设定值阶跃变化时也是如此）；

切换无扰动进行。

参见

控制算法 (页 957)

积分作用 (S7-300, S7-400)

积分作用的功能

积分作用可确保对于任何调节变量，通过重置操作点，总能使控制偏差变为 0。
积分作用可产生一个输出信号，该信号的变化率与输入变量绝对值的变化成正比。 时间响

应由积分作用时间 TI 决定。 
对输入阶跃 inv0 的阶跃响应是：
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LMN_I(t) 积分作用的输出变量

inv0 积分作用输入处的阶跃高度

TI 积分作用时间

可在静态变量 LMN_I 处监视积分作用。

在取消激活状态 (I_SEL = FALSE) 下，积分作用（即，内部存储器和静态变量 LMN_I）将被

设置为零。

积分作用的输出和存储器受调节变量 LMN_HLM 和 LMN_LLM 绝对限值的限制（抗积分饱

和）。

如果以手动方式来影响激励信号（即，如果 MAN_ON、LMNOP_ON 或 CAS_ON = TRUE），

则积分作用的内部存储器的值将被修正为值 LMNFC_IN - LMN_P - DISV。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

964 编程和操作手册, 11/2022



从手动平滑切换到自动

在手动模式下，会修正控制器的积分作用，这样，控制器将从适当的调节变量开始切换到自

动模式。 
• 启用平稳切换 (SMOO_CHG = TRUE)

在手动模式下设置积分作用，以便在从手动模式切换到自动模式时调节变量 初将保持

不变。 
手动模式下，微分作用设为零。 切换到自动模式时调节变量无阶跃。

将以较慢的速度修正未决系统偏差。

• 禁用平稳切换 (SMOO_CHG = FALSE)
在从手动模式切换到自动模式期间，调节变量发生偏离实际位置的阶跃变化。 此阶跃的

高度由比例作用决定。 设定值发生从当前过程值到当前设定值的阶跃变化时，比例作用

的阶跃高度对应于调节变量的变化。 
手动模式下，微分作用设为对应于待消除控制偏差的值。 切换到自动模式调节变量有阶

跃；能够以更快的速度修正控制偏差。

但如果将比例作用应用到反馈路径中，则只有过程值对比例作用有影响。 因此在从手动

切换到自动时，调节变量并不因比例作用而发生阶跃变化；切换平稳进行。 这同样适用

于微分作用，前提是

将微分作用移动到反馈路径 (DFDB_SEL = TRUE)。 
将以更快的速度修正未决控制偏差。 这正是我们所需要的，例如，温度控制过程。

积分作用时间 TI 和 CYCLE 的允许范围

在 CPU 中计算出的实数的精度有限，因此，积分时可能会出现以下情况： 如果所选的控制

采样时间 CYCLE 与积分作用时间 TI 相比过短，且积分作用输入值 inv 与其输出值 OUTV 相
比较小，则积分作用不做响应并保持当前输出值。 
如果在组态时遵循以下大小设定规则，则可避免此情况：

CYCLE > 10–4 × TI
因此，积分作用仍然会对输入值的变化做出响应，只要输入值与当前输出变量值符合以下要

求即可：

inv > 10 –10 × OUTV
要使积分器算法的响应特性符合模拟响应，采样时间应小于所指定积分作用时间的 20%，或 
TI 应至少为所指定采样时间的 5 倍： 
CYCLE < 0.2 × TI
该算法所允许的采样时间值可达 CYCLE ≤ 0.5 * TI。
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初始化积分作用

如果已启用积分作用初始化，则在重启 CPU 或 COM_RST = TRUE 时将初始化值传入静态变量 
LMN_I。 在转换到常规操作过程中，由于重置初始化，积分作用会从初始化值开始对输入变

量进行积分。

冻结积分作用 
静态变量 INT_HPOS 和 INT_HNEG 可阻止正向或负向积分作用。 这对于控制器的级联非常

有用。 例如，如果跟进控制器的调节变量达到上限，则积分作用会阻止主控制器调节变量

的进一步增加。 使用以下指令以 STL 之类的语言对此响应进行编程：
U    "Follow-up controller".QLMN_HLM
=    "Master controller".INT_HPOS 
U    "Follow-up controller".QLMN_ LLM
=    "Master controller".INT_HNEG

参见

控制算法 (页 957)
控制器结构 (页 958)

微分分量 (S7-300, S7-400)

微分作用的功能

微分作用可产生一个输出信号，其大小与输入变量的变化率成正比。 时间响应通过微分时间 
TD 和时间延迟 TM_LAG 确定。

对输入阶跃 inv0 的阶跃响应是：

LMN_D(t) 微分作用的输出变量

inv0 微分作用输入处的阶跃高度
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TD 微分作用时间

TM_LAG 时间延迟

可在静态变量 LMN_D 处监视微分作用。

在禁用状态 (D_SEL = FALSE) 下，微分作用（即，内部存储器和静态变量 LMN_D）将被设置

为零。

将微分作用应用到反馈路径中

如果将微分作用应用到反馈路径中，则只有过程值对微分作用有影响。 因此在从手动切换

到自动时，如同发生设定值跳变的情况一样，调节变量并不因微分作用而发生阶跃变化；切

换平稳进行。

微分时间和时间延迟的允许值。

要正确计算微分作用，必须满足微分时间和时间延迟的以下条件：

• TD ≥ CYCLE 和
• TM_LAG ≥ 0.5 × CYCLE
如果 TD < CYCLE，则如同 TD 有 CYCLE 值那样执行微分作用。

如果 TM_LAG < 0.5 × CYCLE，则微分作用立即执行。 然后，输入阶跃将乘以 TD/CYCLE 因子，

此值以“尖脉冲”形式加到输出上。 即，LMN_D 将在后续处理周期中重置为零。

系数 DT1
系数 DT1 的计算方法如下：

系数 DT1 = TD/TM_LAG

时间延迟

为了平滑信号以及抑制干扰信号，将一阶延迟（可调整的时间常数： TM_LAG）整合到生成

微分作用的算法中。 
通常，对于时间延迟只需取很小的值就可达到期望的效果。 如果预分配的时间延迟小于控

制器采样时间的二分之一，则会取消激活延迟。
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步骤

要组态微分作用，请按以下步骤操作：

1. 要将微分作用应用到反馈路中，请选择相应的复选框。

2. 输入微分时间（以秒为单位）。

3. 输入时间延迟（以秒为单位）。

参见

控制算法 (页 957)

调节变量 (S7-300, S7-400)

手动模式 (S7-300, S7-400)
除了可在“自动”模式将 PID 算法的输出 (PID_OUTV) 切换到控制输出之外，还可以在其它

两种操作模式下手动影响执行信号： “不带切换操作的手动模式”和“使用更多/更少开关的

手动模式”(MAN_GEN)。
MAN 参数可以用来切换到外部调节变量或者从用户程序中进行指定。 输入值 MAN  受调节

变量限值（LMN_HLM（上限）和 LMN_LLM（下限））的限制。

手动值生成和手动值应用的结构从下图可以看出。 当从另一个模式激活 MAN_GEN 时，将在 
MAN_GEN 的输出中应用当前生效的调节变量。 因此，到手动值发生器的这种切换总是无扰

动的。

激活自动模式

如果禁用手动模式 (MAN_ON = FALSE))，则会将 PID 算法的调节变量切换到输出。 在手动

模式 (MAN_ON = TRUE) 中，修正控制器的积分作用，以便控制器以适当的调节变量开始切

换到自动模式。 PID 算法的输出存储在测量点 MP7 中。
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在自动模式中，将更正调节变量（减去微分作用）的手动值 MAN。 在切换到手动模式过程中，

调节变量保持为 近的计算值。 可以通过操作员输入对其进行更改。

1. 清除“激活手动模式”复选框。

激活带手动值的手动模式

在此模式（MANGN_ON = FALSE 和 MAN_ON = TRUE）中，手动输出值作为绝对值输入到 
MAN 输入中。 手动输出值在测量点 MP8 处显示。

1. 选中“激活手动模式”复选框。

2. 选取“手动值”选项。

激活手动值发生器

手动值 MAN 可以使用 MANUP 和 MANDN 开关逐级增大或减小。 可在 MP8 中监视修改值。 
需考虑组态的调节变量限制。

1. 选中“激活手动模式”复选框。

2. 选择“手动值发生器”选项。

MANUP 和 MANDN 开关的作用 
对于包含小幅阶跃的变化，控制器的 大采样时间应为 100 ms。
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调节变量的变化率取决于 MANUP 或 MANDN 开关起动了多久以及所选限值。 以下关系适

用： 
• 在设置 MANUP 或 MANDN 后的前 3 秒内：

doutv/dt = (LMN_HLM - LMN_LLM) / 100 s
• 以后：

doutv/dt = (LMN_HLM - LMN_LLM) / 10 s

例如，对于 100 ms 的采样时间和 -100.0 至 100.0 的调节变量范围，在前 3 秒内调节变量

每周期变化 0.2。 如果 MANUP 为 TRUE 的时间超过 3 秒钟，变化率将增大到十倍，本例中

为每周期变化 2。
手动值发生器无扰动激活。
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操作模式

下表显示了连续控制器可能的操作模式，并给出了开关必需的值。

操作模式 MAN_ON MANGN_ON
自动模式 FALSE 不相关

使用手动值的手动模式 TRUE FALSE
使用手动值发生器的手动模

式

TRUE TRUE

限制函数 (S7-300, S7-400)

调用函数

如果在调节变量分支中插入一个用户特定的函数，在控制器中生成的调节变量 PID_OUTV 可
以先经历一个信号处理过程（例如，信号延迟），然后再应用到控制器的输出。 
控制器会调用此函数。 但不会提供用户函数的现有输入/输出参数。 用户必须自己在用户函

数中编写数据传送程序。

说明

不会进行检查来确定是否存在函数。 如果此函数不存在，CPU 会切换到 STOP 状态并显示“内

部系统错误”。

1. 选中“激活 FC 调用”复选框。

2. 在“FC”输入字段中输入函数编号。

限制变化率

如果过程不容许控制系统输入信号的突然变化，则会在调节变量分支中使用斜坡函数。 必
须避免调节变量的这些突然变化，例如，将变速器连接到速度可调的电机和要驱动的负载之

间，此时电机过快增速会导致变速器过载。

针对上升斜率和下降斜率，分别限制控制器输出上的调节变量变化率。 从零点来看，可以

在整个值范围内分配值上升或值下降的两个斜坡。 如果 LMNRC_ON = TRUE，则此函数启用。

对于调节变量的正负范围中斜坡函数的所有斜率的限制共输入两个静态变量：LMN_URLM 和 
LMN_DRLM。 这个斜率指的是每秒上升或下降斜率百分比。 较快的调节变量变化率会被降

低到这些 大比率限值。 
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例如，如果分配给“LMN_URLM”的值为 10.0 [%/s]，则只要 |inv| > |outv|，就会在每个采样周

期中对 outv 的“旧值”添加下列值：

采样时间 1 s → outv 旧 + 10%
  100 

ms
→ outv 旧 + 1%

  10 ms → outv 旧 + 0.1 %

下图显示了信号处理的工作原理： 在输入 inv (t) 处的阶跃函数在输出 outv (t) 处变成了斜

坡函数。

达到斜率限制后，将不发出信号指示。

斜坡参数根据以下方案确定：

参数 斜坡

LMN_URLM |outv| 上升

LMN_DRLM |outv| 下降

1. 激活“限制变化率”复选框。

2. 在“ 大上升坡度”字段中输入调节变量的 大上升坡度。
会将调节变量的快速更改率限制为此 大上升斜率。

3. 在“ 大下降坡度”字段中输入调节变量的 大下降坡度。
会将调节变量的快速更改率限制为此 大上升斜率。

限制调节变量的绝对值

工作范围（即执行器在允许的调节变量斜率内变化的范围）由调节变量的设置范围决定。 由
于允许的调节变量的限值通常不会是更正范围限值的 0% 或 100%，您可以根据执行器的类

型来组态调节变量的上下限值。 
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为了避免特殊过程中的不允许情况，会在闭合回路控制的调节变量分支中设置调节变量设定

范围的上下限。

调节变量 LMN(t) 限制到不超出上限 (LMN_HLM) 和下限 (LMN_LLM)，可分配此上限和下限。 
不过，输入变量 inv 必须在这些限值之外。 因为不能取消激活此函数，所以在组态中必须考

虑上下限的指定。

如果输入变量 inv(t) 超出限制，则通过消息输出输出相关的显示。 

启动和工作原理 
• 重启期间，所有消息输出均设置为零。

• 根据以下关系计算限值：

LMN = QLMN_HLM QLMN_LLM 若：

LMN_HLM TRUE FALSE inv ≥ LMN_HLM
LMN_LLM FALSE TRUE inv ≤ LMN_LLM
inv FALSE FALSE LMN_HLM < inv < LMN_LLM

控制器的有效调节值显示在输出处，即参数 LMN 或测量点 MP10 处。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 973



步骤

要限制调节变量的绝对值，请按以下步骤操作：

1. 在“上限”输入字段中，输入 大允许值的值。

2. 在“下限”输入字段中，输入 小允许值的值。

标定 (S7-300, S7-400)
如果在控制过程输入处的调节变量需要一个物理量，则必须取消将 0 到 100% 范围内的浮点

值标定到调节变量的物理范围（例如，150 到 3000 rpm）。

为了唯一指定标定级别，已定义两个参数：

• 斜率因子 (LMN_FAC)
• 零点处标定级别的偏移 (LMN_OFF)
内部百分比值（以 REAL 格式）⇒ 外部物理值

根据以下函数从各自的输入值 MP10 计算标定值：

LMN = MP10 * LMN_FAC + LMN_OFF
示例

不在函数内部限制值，也不检查参数。
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执行标定

1. 在“因子”(Factor) 输入字段中输入标定级别的斜率。

2. 在“偏移”(Offset) 输入字段中输入标定级别相对于零点的偏移。

脉冲发生器 (S7-300, S7-400)

应用

脉冲发生器通过调整脉冲宽度将输入变量“测量点 MP10 处 PID 控制器的调节变量”转换为

周期恒定的脉冲串。 每个周期的脉冲持续时间与输入变量成比例。 

30% 的输入变量和每周期调用 10 次脉冲发生器表示： 
• 前三次调用时，QPOS 输出为“1”（10 次调用的 30%）。

• 后七次调用时，QPOS 输出为“0”（10 次调用的 70%）。

具有脉冲输出的控制器的操作模式 
根据脉冲生成器的参数分配，可以组态带有三步响应或者带有双极性或单极性两位输出的 PID 
控制器。 下表说明了可能的操作模式的开关组合设置。

操作模式 开关

MAN_ON STEP3_ON ST2BI_ON
三位控制 FALSE TRUE 任意

带双极性的两位控制 
更正范围（-100% 到 100%）

FALSE FALSE TRUE
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操作模式 开关

MAN_ON STEP3_ON ST2BI_ON
带单极性的两位控制 
更正范围（0% 到 100%）

FALSE FALSE FALSE

手动模式 TRUE 任意 任意

三位控制

在“三位控制”模式中，可生成三种控制信号状态，例如，按照执行器和过程： 更多 - 关闭 - 
更少、前进 - 停止 - 后退、加热 - 关闭 - 冷却等。根据受控过程的要求，将二进制输出信号 
QPOS_P 和 QNEG_P 的状态值分配给执行器的相应操作状态。 下表显示了两个示例。

  加热

前进

关闭

停止

冷却

后退

QPOS_P TRUE FALSE FALSE
QNEG_P FALSE FALSE TRUE

选择 小脉冲时间或 小中断时间 P_B_TM_P 可以防止激活或取消激活时间过短（这会极大

地降低开关元件和起动设备的运行寿命）。 在这种情况下，脉冲输出的响应值将叠加到用

于计算脉冲持续时间的比例输出特性曲线上。 

说明

输入变量“测量点 MP10 处 PID 控制器的调节变量”的较小绝对值（会生成小于 P_B_TM_P 
的脉冲持续时间）将被抑制。 对于会生成大于 PER_TM_P – P_B_TM_P 的脉冲持续时间的较

大输入值，脉冲持续时间被设置为 100% 或 -100%。

建议设置值 P_B_TM ≤ 0.1 * PER_TM。

将输入变量“测量点 MP10 处 PID 控制器的调节变量”(%) 乘以周期，来计算正/负脉冲的持

续时间：
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抑制 小脉冲时间或 小中断时间会在转换特性曲线的起点和终点附近产生拐点。 
上述情况同样适用于 P_B_TM_N 和 PER_TM_N。

三位非对称控制 
使用比率因子 RATIOFAC 可以更改正脉冲与负脉冲持续时间的比率。 例如，在热过程中，这

允许将用于加热和冷却的不同过程时间常量包括在内。

假定“测量点 MP10 处 PID 控制器的调节变量”的绝对值相同，如果负脉冲输出的脉冲持续

时间小于正脉冲的脉冲持续时间，则需要小于 1 的比率因子设置：
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图 3-4 三位控制器的非对称特性曲线（比率因子 = 0.5）

另一方面，对于相同的绝对值 |MP10|，如果正脉冲输出的脉冲持续时间小于负脉冲的脉冲

持续时间，则需要大于 1 的比率因子设置：

在数学上，这意味着当 RATIOFAC < 1 时，负脉冲的响应值乘以比率因子，而当 RATIOFAC > 1 
时，正脉冲的响应值除以比率因子。 

说明

如果非对称三位控制 RATIOFAC ≠ 1，则必须依照以下公式修改调节变量限值：

RATIOFAC < 1:
LMN_HLM = 100
LMN_LLM = –100 * (1 / RATIOFAC)

RATIOFAC > 1:
LMN_HLM = 100 * RATIOFAC
LMN_LLM = –100
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示例：

RATIOFAC = 1   RATIOFAC = 0.5   RATIOFAC = 2.0
LMN_HLM = 100   LMN_HLM = 100   LMN_HLM = 200
LMN_LLM = –100   LMN_LLM = –200   LMN_LLM = –100

两位控制 
在两位控制中，只将正脉冲输出 QPOS_P 连接到受影响的开/关执行器。 根据所使用的更正

范围（MP10 = -100.0% 到 +100.0% 或 MP10 = 0.0% 到 100.0%），两位控制器具有双极性

或单极性更正范围。

在单极性操作模式下，MP10 只能采用介于 0.0% 和 100.0% 的值。

在双极性操作模式下，MP10 可采用介于 -100.0% 和 100.0% 的值。

如果控制回路中两位控制器的互连需要一个逻辑反向二进制信号用于控制脉冲，则可在 
QNEG_P 处对输出信号取反。

  开 关

QPOS_P TRUE FALSE
QNEG_P FALSE TRUE
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控制器采样时间 CYCLE 和脉冲图形宽度 CYCLE_P 
如果已激活脉冲发生器阶段 (PULSE_ON = TRUE)，则必须在输入 CYCLE_P 中指定调用循环中

断 OB 的周期时钟。 所生成脉冲的持续时间始终为该值的整数倍。

在输入 CYCLE 中，指定 PID_CP 剩余控制功能的采样时间。PID_CP 确定时间标定并以采样时

间 CYCLE 处理控制功能。

CYCLE 必须为 CYCLE_P 的整数倍。 如果不符合此条件，PID_CP 会将控制功能的采样时间向

上舍入为 CYCLE_P 的整数倍。 与时间相关的功能（例如平滑、积分、微分）随后将不能完

全正常工作。

为 CYCLE 选择的值可以小于周期 PER_TM_P 或 PER_TM_N。 如果需要尽可能长的周期以保

护执行器，但同时由于快速过程而需要非常短的采样时间时，这一点很有用。

该指导方针同样适用于为不带脉冲发生器阶段的连续控制器选择采样时间 CYCLE。 CYCLE 值
不应小于受控系统主导过程时间常量的 10% 左右。

CYCLE_P、CYCLE 和 PER_TM_P 或 PER_TM_N 参数效果的示例：

• PER_TM_P = 10 s, CYCLE = 1 s, CYCLE_P = 100 ms.
每秒计算出一个新的调节变量，调节变量与之前的输出脉冲长度或中断长度每 100 ms 进行

一次比较。

如果输出一个脉冲并且计算出的调节变量大于之前的脉冲长度/PER_TM_P，则该脉冲将被扩

展。 否则，将不再输出任何脉冲信号。 如果没有输出脉冲并且计算出的调节变量 (100%) 大
于之前的中断长度/PER_TM_P，则中断将被扩展。 否则，将输出脉冲信号。

作为特殊脉冲生成程序的结果，在周期内增大或减小受控变量将使输出脉冲被扩展或缩短。 
在这种情况下 (CYCLE < PER_TM_P)，如果组态的周期过长，以致于导致过程值发生波动，则 
PID_CP 的有效周期自动降至适当值。

脉冲生成的精度 
周期 PER_TM 与脉冲发生器的处理周期不同。 前者由脉冲发生器的多个处理周期组成。 每
周期脉冲发生器调用次数是衡量脉宽精度的指标。

采样时间 CYCLE_P 与周期持续时间 PER_TM_P（或 PER_TM_N）相比越小，脉宽调制精度越

高。 要实现足够精确的控制，应满足以下条件：
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实现非常短的采样时间 
快速过程需要非常短的采样时间（如 10 ms）。 在这种情况下，由于程序运行时间的原因，

不适合在计算脉冲输出的同一个循环中断 OB 中处理控制功能。 之后将控制功能处理移至 
OB 1 或较慢的循环中断 OB。只有在 OB 1 的循环时间明显小于控制器的采样时间 CYCLE 时，

才建议在 OB 1 中处理控制功能。

使用 SELECT 参数指定要处理的程序段。 下表简要概述输入参数 SELECT 的参数分配：

SELECT 所使用的块功能 基本方法

0 控制功能和脉冲输出 同一个块中的控制功能和脉冲输

出

1 OB 1 中的调用（控制功能） OB 1 中的控制功能、快速循环中

断 OB 中的脉冲输出2 循环中断 OB 中的调用

（脉冲输出）

3 较慢循环中断 OB 中的调用（控制功能） 较慢循环中断 OB 中的控制功能、

快速循环中断 OB 中的脉冲输出2 快速循环中断 OB 中的调用（脉冲输出）

下面将详细介绍实现上表所示非常短的脉冲图形宽度的方法。

• OB 1 中的控制功能、循环中断 OB 中的脉冲输出

用 SELECT = 2 调用时，会计算脉冲输出并执行测试，以确定自从上次处理控制功能后，是

否已经过在 CYCLE 中组态的采样时间。 如果已经过采样时间，PID_CP 会将值 TRUE 写入

背景数据块中的 QC_ACT 变量。

用 SELECT = 1 调用时，将评估背景数据块中的 QC_ACT 变量： 如果 QC_ACT 的值为 
FALSE，那么块会立即停止；因此，仅需要非常短暂的执行时间。 如果 QC_ACT 的值为 
TRUE，则会执行一次控制功能，然后重置 QC_ACT。
此过程的结果是，无法遵守控制功能的准确采样时间。 OB 1 执行时间量（包括所有中断）

会使其发生波动。 因此，仅当 OB 1 的执行时间小于采样时间 CYCLE 时，此过程才适用。

• 较慢循环中断 OB 中的控制功能、快速循环中断 OB 中的脉冲输出

用 SELECT = 2 调用时，始终计算脉冲输出。

用 SELECT = 3 调用时，始终处理控制功能。

说明

为了防止必须对 PID_CP 指令调用及其众多形式操作数进行两次编程，建议在同样将 
SELECT 参数作为输入参数的 FC 中对此调用进行一次性编程。 将此输入参数与 
PID_CP.SELECT 互连。 然后在 OB 1 中或在循环中断 OB 中仅调用此 FC 即可。

此过程易于修改并且节省程序存储器。
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调试 PID_CP (S7-300, S7-400)

手动调节 (S7-300, S7-400)

要求

• 已将指令和工艺对象加载到 CPU。
• MAN_ON = FALSE

步骤

要手动确定 佳 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“激活检测”  图标。
将建立在线连接（如果尚未建立）。 系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

2. 在“P”、“I”、“D”和“时间延迟”字段中输入新的 PID 参数。

3. 在“调节”组中单击图标 “将参数发送到 CPU”。
4. 在“当前值”组中选中“更改设定值”复选框。

5. 输入新设定值并在“当前值”组中单击图标 。
如果已限制设定值的变化率，则在切换到新设定值时无扰动。

6. 如有必要，清除“手动模式”复选框。
此时控制器使用新 PID 参数工作并控制新设定值。

7. 根据曲线点检查 PID 参数的质量。

8. 重复步骤 3 到 8，直至对控制器结果满意为止。

使用 PID 自整定器调试 (S7-300, S7-400)
可使用 PID 自整定器来调试 PID_CP 指令并确定 佳 PID 参数。

步骤

要调试连续控制器，请按以下步骤操作：

1. 在循环中断 OB 中调用 PID_CP 指令，并互连输入参数和输出参数。

2. 在同一个循环中断 OB 中调用 TUN_EC 指令。
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3. 将指令 TUN_EC 与 PID_CP 互连，如下所示：

– TUN_EC.PV 连接 PID_CP.PV
– TUN_EC.LMN 连接 PID_CP.LMN
– TUN_EC.SP_OUT 连接 PID_CP.SP_IN 或 PID_CP.SP_EXT
– TUN_EC.GAIN 连接 PID_CP.GAIN
– TUN_EC.TI 连接 PID_CP.TI
– TUN_EC.TD 连接 PID_CP.TD
– TUN_EC.TM_LAG 连接 PID_CP.TM_LAG
– 如果使用三位控制器，则 TUN_EC.RATIOFAC 连接 PID_CP.RATIOFAC
– TUN_EC.QMAN_ON 连接 PID_CP.MAN_ON

4. 单击指令 TUN_EC 上的“ ”图标。
将打开 TUN_EC 的调试编辑器。 有关调试编辑器的操作方法，请参见 PID 自整定器附带说明。

3.5.1.2 使用 PID_ES (S7-300, S7-400)

工艺对象 PID_ES (S7-300, S7-400)
工艺对象 PID_ES 提供一个自动和手动模式的步进控制器。 它与指令 PID_ES 的背景数据块

对应。 可组态以下控制器：  
• 固定设定值控制（P、PI、PD 和 PID 步进控制器）

• 步进控制器（带和不带位置反馈）

• 可选择干扰变量的固定设定值控制

• 串级控制（在跟踪电路中采用步进控制器）

• 双回路比率控制

• 混合控制

可以组态 PID_ES 工艺对象的以下函数：

• 标定过程值信号

• 通过对过程值信号进行平滑处理（时间延迟）抑制高频振动。

• 线性化过程值的二次函数（带压差编码器的流速控制）

• 调用过程值分支中的“自有函数”

• 监视过程值是否超出警告和报警限值

• 监视过程值变化率

• 通过斜坡/恒定函数调整设定值
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• 使用比率控制器标定外部设定值信号

• 在设定值分支中调用“自有函数”

• 限制设定值变化率

• 限制设定值绝对值

• 使用死区滤除控制偏差信号

• 监视控制偏差是否超出警告和报警限值

• 可单独激活比例、积分和微分作用。

• 可选择控制器反馈路径中的比例和微分作用。

• 选择干扰变量

• 启用位置反馈

• 通过 PG 或 HMI 以手动模式控制调节变量

• 限制调节变量绝对值

• 发生脉冲时考虑执行器特定时间

控制偏差生成 (S7-300, S7-400)

过程值 (S7-300, S7-400)

标定 (PV_NORM) (S7-300, S7-400)
“启用 I/O 的过程值”复选框用于指定要标定为过程值物理单位的模拟输入变量。

• 激活： 输入变量为 I/O 过程值 (PV_PER)
• 禁用： 输入变量为内部过程值 (PV_IN)
为了唯一地指定标定级别，需要定义以下四个参数：

• 输入上限 (NM_PIHR)
• 输入下限 (NM_PILR)
• 输出上限 (NM_PVHR)
• 输出下限 (NM_PVLR)
将根据传感器类型预设这些参数。 
根据以下公式用相应的输入值 (PV_PER 或 PV_IN) 计算过程值：
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MP4 = (PV_PER - NM_PILR) × (NM_PVHR - NM_PVLR) / (NM_PIHR - NM_PILR) + NM_PVLR
或

MP4 = (PV_IN - NM_PILR) × (NM_PVHR - NM_PVLR) / (NM_PIHR - NM_PILR) + NM_PVLR

过程值在静态变量 MP4 中输出。

不会对过程值进行限制也不会检查这些参数。 如果为输入上限和输入下限输入相同的值，则

基于上面公式，除数将为零。 但指令无法检测到这种情况。

过滤功能 (S7-300, S7-400)

平滑受控变量 (LAG1ST) (S7-300, S7-400)
为了对叠加快速变化信号（噪音）的过程信号进行平滑处理，需要在过程值分支中应用一阶

延迟元件。 此函数稳定模拟受控变量的程度大小取决于时间常数 (PV_TMLAG)。 这样，会

有效抑制干扰。 不过，使用此方法也会增加整个控制回路的时间常数，即闭合回路控制反

应更为迟缓。

稳定效果通过一阶延迟算法获得。

在时间范围内的阶跃响应是：

outv(t) = MP4(0) (1 - e -t/PV_TMLAG)
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MP4(0) 输入上的过程值阶跃高度

outv(t) 输出变量

PV_TMLAG 时间延迟常量

t  时间

过程值的平滑

如果未激活过程值的平滑 (LAG1STON = FALSE)，那么会将 I/O 输入 (PV_PER) 或内部输入 
(PV_IN) 无延迟切换到过程值分支。

时间延迟

PV_TMLAG 输入参数指定过程值的时间延迟。 允许取值范围内的任何值。

如果 PV_TMLAG ≤ 0.5 * CYCLE，将不再存在有效的延迟。

为了获得一个逼近模拟响应延迟的延迟响应，需要一个小于五分之一时间延迟的采样时间 
(CYCLE)。

平方根 (SQRT) (S7-300, S7-400)
“平方根”函数 (SQRT) 用于线性化受控变量。如果由编码器提供的过程值是一个物理量并且

在这个量和测量的过程变量间存在平方关系，那么必须在控制器中首先对受控变量的特征进

行线性化，然后才可以做出进一步的处理。

如果使用测流口、文丘里管流速管或类似仪器进行流量测量，必须在每次测量时都通过平方

根函数对测量信号进行线性化。这样测量的压差就会与流量的平方成比例。

SQRT_ON = TRUE 输入信号用于激活过程值分支中的平方根函数。平方根功能算法有以下形

式：

outv = SQRT (MP5) × (SQRT_HR – SQRT_LR) / 10.0 + SQRT_LR
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其中，outv 是平方根函数的标定输出值（实际流量）。

该公式规定，要进行平方根处理的输入值将标定为数字范围 0 到 100。因此在过程值标定中

必须将“测量范围上限”和“测量范围下限”参数设为 100.0 和 0.0。该值的平方根是一个

从 0 到 10 的测量范围。将使用物理测量范围的上限 (SQRT_HR) 和下限 (SQRT_LR) 来标定此

数字范围。

标定示例

控制器的输入值 PV_IN 为以毫巴为单位的压差：

测量范围 NM_PILR 的起始值 测量范围 NM_PIHR 的结束值 PV_IN 的样值

20.0 毫巴 200.0 毫巴 150.0 毫巴

标定的压差借助标定函数 PV_NORM 进行计算，并据此选择 NM_PVHR = 100.0 和 NM_PVLR 
= 0.0：

MP4 = (PV_IN - NM_PILR) * (NM_PVHR - NM_PVLR) /  
(NM_PIHR - NM_PILR) + NM_PVLR

  = (PV_IN - 20.0 mbar) * (100.0 - 0.0) /  
(200.0 mbar - 20.0 mbar) + 0.0

  = (PV_IN - 20.0 mbar) * 100 / 180.0 mbar

MP4 的初始值 MP4 的结束值 MP4 的样值

0.0 100.0 72.222

本例中未采用平滑，有以下情况适用：MP5 = MP4。 
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对于标定压差 MP5 的平方根，结果为：

平方根运算求得的初始值 平方根运算求得的结束值 SQRT(MP5) 的样值

0.0 10.0 8.498

在 SQRT_HR = 20000.0 m3/h 且 SQRT_LR = 0.0 m3/h 时，通过如下方式求平方根函数的标定

输出值：

outv = SQRT(MP5) * (SQRT_HR - SQRT_LR) / 10.0 + SQRT_LR
  = SQRT(MP5) * (20000.0 m3/h - 0.0 m3/h) / 10.0 + 0.0 m3/h
  = 2000.0 m3/h * SQRT(MP5)

测量范围 outv 的起始值 测量范围 outv 的结束值 outv 的样值

0.0 m3/h 20,000.0 m3/h 16,996.732 m3/h

过程值分支中的 FC 调用 (PVFC) (S7-300, S7-400)
通过在过程值分支中插入用户特定函数，可以让受控变量在控制器中首先进行信号处理（例

如信号延迟或线性化），然后再进行其它处理。

调用函数

如果要向过程值分支中插入用户特定函数，则启用“激活 FC 调用”(PVFC_ON)。 在“FC 编号”

输入字段 (PVFC_NBR) 中输入所用函数的编号。 控制器会调用此函数。 但不会提供用户函

数的现有输入/输出参数。 用户必须自己在用户函数中编写数据传送程序。

可以监视函数静态变量 MP6 的输出值。

说明

不会进行检查来确定是否存在函数。 如果此函数不存在，CPU 会切换到 STOP 状态并显示“内

部系统错误”。
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报警 (S7-300, S7-400)

监视过程值的限值 (PV_ALARM) (S7-300, S7-400)
如果过程变量（例如，速度、压力、填充级别、温度等）的值大于或小于闭合回路控制中的

特定值，可能会出现非法的过程状态或工厂状态。 在这种情况下，可以使用“监视过程值

的限值”(PV_ALARM) 来监视过程值是否超出允许的工作范围。 将检测超出限值的情况并发

出信号，以便对此做出适当的反应。

说明

无法取消激活“监视过程值的限值”。 因此，超出组态的限值时总会发出信号。

“监视过程值的限值”(PV_ALARM) 监视受控变量 PV(t) 是否超出两个公差带中四个可分配限

值的范围。 如果达到或超过了限值，函数会在第一个限值处发出“警告”信号，在第二个

限值处发出“报警”信号。

限值

在输入参数中设置“警告”和“报警”的限值。 如果过程值 (PV) 大于或小于这些限值，会

为上限报警 (QPVH_ALM)、上限警告 (QPVH_WRN)、下限警告 (QPVL_WRN) 和下限报警 
(QPVL_ALM) 设置相关的输出消息位。

重启期间，消息位复位。

消息位的设置方式如下：

QPVH_AL
M

QPVH_WRN QPVL_WR
N

QPVL_ALM 若： 且：

TRUE TRUE FALSE FALSE PV ↗
PV ↘

PV ≥ PVH_ALM
PV ≥ PVH_ALM - PV_HYS

FALSE TRUE FALSE FALSE PV ↗
PV ↘

PV ≥ PVH_WRN
PV ≥ PVH_WRN - PV_HYS

FALSE FALSE TRUE FALSE PV ↘
PV ↗

PV ≤ PVL_WRN
PV ≤ PVL_WRN + PV_HYS

FALSE FALSE TRUE TRUE PV ↘
PV ↗

PV ≤ PVL_ALM
PV ≤ PVL_ALM + PV_HYS

必须遵循以下条件，块才能正常工作：

上限报警 < 上限警告 < 下限警告 < 下限报警
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① 1. 容差带

② 2. 容差带

滞后

当对输入变量进行微小更改或出现舍入错误时，为了防止消息位的“闪烁”，使用了滞后 
PV_HYS。控制变量必须在重置消息位前超出滞后值。

监视过程值的变化率 (ROCALARM) (S7-300, S7-400)
如果过程变量（例如，速度、压力、填充级别、温度等）在闭合回路控制中的变化太大，可

能会出现非法的过程状态或工厂状态。 在这种情况下，可以使用“监视过程值的变化

率”(ROCALARM) 来监视过程值是否超出允许变化率。 将检测超出限值的情况并发出信号，

以便对此做出适当的反应。

说明

无法取消激活“监视过程值的变化率”(ROCALARM)。 因此，超出组态的限值时总会发出信号。

ROCALARM 函数监视受控变量 PV(t) 是否在可分配的正负允许限值变化率内。 
在受控变量正负范围的“ 大上升坡度”和“ 大下降坡度”输入参数中设置斜率限制的数

值。 这个斜率指的是每秒上升或下降斜率百分比。 如果受控变量的变化率违反了这些限值，

将设置相关的输出消息位 QPVURLMP ... QPVDRLMN。
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斜坡参数根据以下方案确定：

参数 PV 变化

正范围的 大上升坡度 
(PVURLM_P)

PV > 0 且 |PV| 上升

正范围的 大下降坡度 
(PVDRLM_P)

PV > 0 且 |PV| 下降

负范围的 大上升坡度 
(PVURLM_N)

PV > 0 且 |PV| 上升

负范围的 大下降坡度 
(PVDRLM_N)

PV < 0 且 |PV| 下降

设定值 (S7-300, S7-400)

指定设定值 (S7-300, S7-400)
选择设定值的源。 可以使用以下选项：

• 内部设定值

输入参数 SP_INT 用作设定值 
• 设定值生成器

输入参数 SP_INT 用作设定值，并且可以使用静态变量 SPUP 和 SPDN 增大或减小。
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• 斜坡/恒定

输入参数 SP_INT 用作设定值，并且可以根据指定的斜坡/恒定进行更改。

• 外部设定值

输入参数 SP_EXT 用作混合、比率和串级控制器的设定值。 可以标定外部设定值。

有效设定值显示在输出参数 SP 中。 

参见

斜坡/恒定 (RMP_SOAK) (页 994)

设定值生成器 (SP_GEN) (S7-300, S7-400)
内部设定值 SP_INT 可以使用 SPUP 和 SPDN 开关逐级增大或减小。 可在 MP1 中监视修改值。 
需考虑组态的设定值限制。

开关 SPUP 和 SPDN 的影响 
对于包含小幅阶跃的变化，控制器的 大采样时间应为 100 ms。
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输出变量的变化率取决于 SPUP 或 SPDN 开关起动了多久以及所选限值。 以下关系适用： 
• 在设置 SPUP 或 SPDN 后的前 3 秒内：

doutv/dt = (SP_HLM - SP_LLM) / 100 s
• 以后：

doutv/dt = (SP_HLM - SP_LLM) / 10 s

例如，对于 100 ms 的采样时间和 -100.0 至 100.0 的设定值范围，在前 3 秒内设定值每周

期变化 0.2。 如果 SPUP 为 TRUE 的时间超过 3 秒钟，变化率将增大到十倍，本例中为每周

期变化 2。

设定值生成器的启动和工作原理

• 完全重启动期间，输出 outv 复位为 0.0。
• 如果激活设定值生成器 (SPGEN_ON = TRUE)，在输出 outv 处将首先输出信号值 

SPFC_IN。 因此，从另一个操作模式切换到设定值生成器始终会平滑进行。 如果未激活 
SPUP 和 SPDN（向上/向下键），输出端将保持为信号值 SPFC_IN。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 993



SP_GEN 功能的参数 
输出参数 outv 是一个隐式参数。 可以使用组态工具通过测量点 MP1 对其进行监视。

参数 含义 允许值范围

SPFC_IN FC 输入设定值 工程值范围

SP_INT 内部设定值 工程值范围

图 3-5 设定值生成器的功能模式和参数

斜坡/恒定 (RMP_SOAK) (S7-300, S7-400)
如果想让设定值 SP_INT 根据时间自动变化，例如，在某一时控温度程序之后的过程控制期

间，则可以组态斜坡/恒定并激活斜坡/恒定函数。设定值变化通过 多有 256 个时间片的级

别部分得出。 

说明

块函数不检查编号为“DB_NBR”的全局 DB 是否存在或“时间片数”参数 NBR_PTS 是否与数

据块长度对应。如果参数分配不正确，则 CPU 将转到 STOP 模式并发出一条内部系统错误。
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斜坡/恒定的工作原理

斜坡/恒定根据基于预定义斜坡/恒定执行的函数提供输出变量 outv。在全局数据块 DB_RMPSK 
中通过时间值 PI[i].TMV 和相关的输出值 PI[i].OUTV 指定一系列的时间片，可以定义斜坡/恒
定过程。 
• PID-CP

AUTOHOTSPOT 未包含在库中。您必须自行创建此全局数据块。

• PID-ES
AUTOHOTSPOT 未包含在库中。您必须自行创建此全局数据块。

下图显示了一个有 6 个时间片的斜坡/恒定。

后一个时间片 n 的时间值为 PI[n].TMV = 0 ms。斜坡/恒定的处理时间从初始值倒计到零。

PI[i].TMV 指定时间片之间的间隔。根据以下函数进行计算时间片之间的插值：

0 ≤ n ≤ (NBR_PTS - 1)
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注

说明

在时间片之间插入斜坡/恒定时，如果采样时间 CYCLE 与时间片之间的间隔 PI[n].TMV 相比

很小，有时可能会出现停顿。由于 CPU 的计算精度限制，斜坡/恒定函数无法线性化所有平

坦斜坡/恒定曲线。如果斜坡/恒定过于平坦，初始值将在相应时间片上暂停一段时间后，继

续整合下一时间片之前的 小上升率。

解决方法：通过插入更多时间片缩短时间片之间的间隔。因此，输出斜坡/恒定曲线趋近所

需的平坦斜坡/恒定曲线。

启用斜坡/恒定函数 
RMPSK_ON 从 FALSE 改为 TRUE 可激活斜坡/恒定函数。达到 后一个时间片后会终止斜坡/恒
定函数。操作员再次启动该函数时，必须首先将 RMPSK_ON 设置为“FALSE”，然后再设置回

“TRUE”。
重启期间，输出 outv 将重置为 0.0，并且会确定总时间或总剩余时间。向常规操作过渡期间，

会根据设置的操作模式从起始点立即处理斜坡/恒定曲线。如果不希望出现这种情况，则必

须在重启 OB 中将参数 RMPSK_ON 设为 FALSE。

斜坡/恒定函数 
该指令包含以下功能：

• 激活斜坡/恒定用于单次执行

• 将固定值预分配给输出

• 启用周期重复

• 保持斜坡/恒定

• 继续斜坡/恒定

• 更新总处理时间和剩余总时间
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下表说明了设置所需工作模式时对控制输入的相应影响： 

操作模式 RMPSK_
ON

DFOUT
_ON

RMP_
HOLD

CONT_
ON

CYC_
ON

TUPDT
_ON

输出信号 OUTV

启用斜坡/恒定 TRUE FALSE FALSE **) FALSE **) OUTV(t)
处理结束后将保持结束

值。

设置输出 TRUE TRUE **) **) **) **) DF_OUTV
启用周期重复 TRUE FALSE FALSE **) TRUE **) OUTV(t)

结束后：自动启动

保持斜坡/恒定 TRUE FALSE TRUE FALSE **) **) 保持 OUTV(t) 的当前值 
*)

继续斜坡/恒定 TRUE FALSE TRUE TRUE **) **) OUTV（旧）*)
FALSE 使用新定义的值继续操

作。

更新总时间和剩余总

时间 
**) **) **) **) **) FALSE 不影响 OUTV

  TRUE 不影响 OUTV
*) 斜坡/恒定曲线在到达下一个时间片之前没有用户组态的形状。

**) 不论对标记 **) 的字段中的控制信号有何影响，都会执行相应的操作模式设置

设置斜坡/恒定的输出

如果启用此功能 (DFRMP_ON = TRUE)，则斜坡/恒定的输出值会设置为信号值 SP_INT 或输出

值 SP_GEN。

说明

只有在启用斜坡/恒定函数 (RMPSK_ON = TRUE) 的情况下，内部设定值的预分配才有效。

切换到 DFRMP_ON = FALSE 后，outv 从指定的设定值（例如，SP_INT）线性移动到当前时

间片编号的输出值 PI[NBR_ATMS].OUTV。
甚至对于切换到固定设定值的情况（RMPSK_ON = TRUE 和 DFRMP_ON = TRUE），也会继续

运行内部时间处理。

斜坡/恒定曲线一旦开始 (RMPSK_ON = TRUE)，固定设定值 SP_INT 将持续输出，直到 
DFRMP_ON 在持续 T* 之后从 TRUE 改为 FALSE。
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此时，时间 PI[0].TMV 和时间 PI[1].TMV 的一部分已经过期。OUTV 从 SP_INT 移动到 
PI[2].OUTV，即，移动至时间片 2 处的设定值。

仅从时间片 2 开始输出已组态的斜坡/恒定曲线。通过设置 QR_S_ACT = TRUE 可同时显示已

组态的和当前的斜坡/恒定曲线。在处理斜坡/恒定曲线期间，若 DFRMP_ON 出现上升沿，则

输出值 OUTV 将立即跳变为 SP_INT。

启用周期重复

如果“周期重复”工作模式 (CYC_ON = TRUE) 已被激活，则在输出 后一个时间片值后，斜

坡/恒定函数会自动返回到起点并开始新一轮运行。

在 后一个时间片和起点之间没有插值。为实现平滑过渡，以下条件必须为真：

PI[NBR_PTS].OUTV = PI[0].OUTV。
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保持斜坡/恒定

当 RMP_HOLD = TRUE，将冻结输出变量的值（包括时间处理）。重置为 RMP_HOLD = FALSE 
后，该函数将在中断点 PI[x].TMV 处重新开始。

斜坡/恒定曲线的处理时间将延长 T* 时间。斜坡/恒定曲线从起始点一直到 RMP_HOLD 出现

上升沿以及从时间片 5* 到时间片 6* 都与组态的曲线吻合，即输出信号 QR_S_ACT 的值为 
TRUE。
如果设置了开关 CONT_ON，则保持的斜坡/恒定函数继续在预分配的点 TM_CONT 上处理斜

坡/恒定曲线。

继续斜坡/恒定

利用 CONT_ON，保持的斜坡/恒定曲线可从定义点重新开始。如果斜坡/恒定函数未保持，则 
CONT_ON 不起作用。 
如果设置了控制输入以继续操作 (CONT_ON = TRUE)，则保持的斜坡/恒定函数在时间片 
TM_SNBR 处继续。TM_CONT 用于确定斜坡/恒定函数到达时间片 TM_SNBR 所需的剩余时间。

下图显示了采用如下组态时 RMP_HOLD 和 CONT_ON 的影响：

在时间片 5 (TM_SNBR = 5) 上继续并继续 T* s 时间：TM_CONT = T*
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此斜坡/恒定函数处理周期忽略了时间片 3 和 4。信号 RMP_HOLD 从 TRUE 变为 FALSE 时，只

从时间片 5 开始才再次与组态的曲线拟合。

仅在斜坡/恒定函数执行用户分配的斜坡/恒定曲线时，才会设置输出 QR_S_ACT。

更新总时间和剩余总时间 
每个周期都会更新当前时间片编号 NBR_ATMS、到达该时间片之前的当前剩余时间 (RS_TM)、
总时间 T_TM 以及斜坡/恒定曲线结束之前的总剩余时间 (RT_TM)。 
如果在线更改 PI[n].TMV，则斜坡/恒定曲线的总时间和总剩余时间也会变化。由于在具有很

多时间片时计算 T_TM 和 RT_TM 会显著延长函数块的处理时间，因此仅在重启后或 
TUPDT_ON = TRUE 时执行该计算。将累计各个时间片之间的时间间隔 PI[0 ... NBR_PTS].TMV 
并且在总时间 T_TM 和总剩余时间 RT_TM 输出中指示累计结果。 
请注意，总时间的确定过程需要占用很长的 CPU 运行时间。

步骤

要组态斜坡/恒定函数，请按以下步骤操作：

1. 从“设定值源”(Setpoint source) 下拉列表中选择“斜坡/恒定”(Ramp/soak)。
2. 创建 AUTOHOTSPOT (PID-CP) 或 AUTOHOTSPOT (PID-ES)。
3. 定义斜坡/恒定的所需参数。

4. 在“DB 编号”(DB number) 输入字段中输入数据块 DB_RMPSK 的编号。
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5. 启用或禁用斜坡/恒定的其它功能。

6. 如果已经启用“继续”斜坡/恒定函数，则需输入斜坡/恒定继续的时间片和时间点。

标定 (S7-300, S7-400)

外部设定值的标定

如果外部设定值不使用过程值的物理单位进行表示（例如，在级联控制的情况下以百分比表

示），则该值和它的设置范围必须标定为过程值的物理单位。 “在设定值分支中标定”函数

用于达到此目的。

SP_NORM 函数用于标定模拟输入变量。 使用标定级别将外部模拟设定值转换为外部变量 
outv。 通过测量点 MP2，可在组态工具中访问输出值 OUTV。
当控制输入 SPEXT_ON = TRUE 时，此函数的输出值才起作用。 为了唯一地指定标定级别，

需要定义以下四个参数：

• 输入上限： SP_EXT: NM_SPEHR
• 输入下限： SP_EXT: NM_SPELR
• 输出上限： NM_PVHR（在过程值的标定函数中指定该值。）

• 输出下限： NM_PVLR（在过程值的标定函数中指定该值。）

根据以下公式从各自的输入值 SP_EXT 计算输出值 outv：
outv = (SP_EXT – NM_SPELR) x (NM_PVHR – NM_PVLR) / (NM_SPEHR – NM_SPELR) + 
NM_PVLR
对于在过程值分支中激活平方根函数的特殊情况，平方根函数的标定值（SQRT_HR 和 
SQRT_LR）作为输出值 outv 的上限和下限应用。

在这种情况下，根据以下公式从各自的输入值 SP_EXT 计算标定函数的输出值 outv：
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outv = (SP_EXT – NM_SPELR) x (SQRT_HR – SQRT_LR) / (NM_SPEHR – NM_SPELR) + SQRT_LR
在该函数中没有内部值限制。 不检查参数。 如果为 NM_SPEHR 和 NM_SPELR 输入相同的值，

基于上面的公式除数将为零。但指令无法检测到这种情况。

组合/比率因子

利用比率控制，控制回路的设定值彼此协调的方式为：设定比率与过程值的实际比率进行匹

配。

利用混合控制，可设置各分量的所需数量。 混合因子 FAC 的总和必须为 1。

步骤

要组态标定，请按以下步骤操作：

1. 在“输入上限”(High input) 和“输入下限”(Low input) 输入字段中输入标定值。

2. 输入混合/比率因子 (FAC)。

限制函数 (S7-300, S7-400)

设定值分支中的 FC 调用

通过在过程值分支中插入用户特定函数，可以让外部指定参考变量在执行控制器中首先进行

信号处理（例如信号延迟或线性化），然后再进行应用。

如果激活了设定值分支中的 FC 调用，会调用用户特定的函数。 控制器会调用此 FC。 这么

做时，不会对用户 FC 的现有输入/输出参数进行初始化。 因此，必须在用户 FC 中使用 S7-STL 
来设定数据传送。 可以在 MP3 中监视准备的设定值。

这样，SPFC_ON 的值就可以决定形式为标准 FC（例如，一条特征曲线）的用户编程函数是

否会在设定值频道中的该点处插入或者该设定值是否会在没有任何此类型的影响下被继续处

理。

说明

该语句不会进行检查来确定是否存在函数。 如果此函数不存在，CPU 会切换到 STOP 状态并

显示“内部系统错误”。
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步骤

要在设定值分支中调用函数，请按以下步骤操作：

1. 选中“激活 FC 调用”复选框。

2. 在“FC”输入字段中，输入要调用的函数的编号。

限制设定值的变化率

因为突然的设定值变化通常也会造成控制器中的调节变量的突然改变，所以在有些情形下过

程不允许激励信号突然改变，这时可以在设定值分支中使用斜坡函数。 必须避免调节变量

的这些突然变化，例如，将变速器连接到速度可调的电机和要驱动的负载之间，此时电机过

快增速会导致变速器过载。

SP_ROC 函数限制了控制器中处理的设定值的变化率。 此操作对于上升斜率和下降斜率以及

参考变量的正负范围分别执行。

对于参考变量的正负范围中斜坡函数的所有斜率的限制共输入四个输入：SPURLM_P、
SPDRLM_P、SPURLM_N 和 SPDRLM_N。 这个斜率指的是每秒上升或下降斜率。 会将设定值

的快速更改率降低到这些 大比率限值。

例如，如果分配给 SPURLM_P 的值为 10.0 [工程值范围/s]，则只要 inv > outv，就会在每个

采样周期中对 outv 的“旧值”添加下列值：

采样时间 1 s outv 旧 + 10
  100 ms outv 旧 + 1
  10 ms outv 旧 + 0.1

下图显示的示例说明了信号处理是如何工作的。 在输入 inv(t) 处的阶跃函数在输出 outv(t) 处
变成了斜坡函数。

图 3-6 限制参考变量 SP(t) 的变化率

达到斜率限制后，将不发出信号指示。
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步骤

要限制变化率，请按以下步骤操作：

1. 激活“限制变化率”复选框。

2. 在正数范围和负数范围中指定下列值：

– 设定值的上升斜率

– 设定值的下降斜率

限制参考变量的绝对值

参考变量的设定范围确定受控变量的波动范围，也就是过程值在允许状态值的斜率内变化的

范围。

为了避免出现临界状态或不允许的过程状态，参考变量的设定范围受标准 PID 控制的设定值

分支中的上限和下限 (SP_LIMIT) 限制。

只要输入变量 INV 在这些限值之外，SP_LIMIT 函数就会将设定值 SP 限制为可分配的下限和

上限值（SP_LLM 和 SP_HLM）。 因为不能取消激活此函数，所以在组态中必须考虑上下限

的指定。

在输入参数中设置上下限的数值。 如果输入变量 inv(t) 违反限制，会通过消息输出来输出相

关的显示。

图 3-7 参考变量 SP(t) 的绝对值限制

重启期间，消息位复位。
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消息位的设置方式如下：

SP =PVH_ALM QSP_HLM QSP_LLM 若：

SP_HLM TRUE FALSE inv ≥ SP_HLM
SP_LLM FALSE TRUE inv ≤ SP_LLM
inv FALSE FALSE SP_HLM < inv < SP_LLM

步骤

要限制参考变量的绝对值，请按以下步骤操作：

1. 在“上限”(High limit) 输入字段输入绝对设定值的上限 (SP_HLM)。
2. 在“下限”(Low limit) 输入字段输入绝对设定值的下限 (SP_LLM)。

控制偏差 (S7-300, S7-400)

死区 (S7-300, S7-400)

在 优调节控制器中，当在控制变量或参考变量上叠加高频干扰信号时，噪音部分也会影响

控制器的输出。 这可以造成调节变量的强波动，例如，当控制器增益很高并启用微分作用

时。 由于增加了切换频率（步进控制器），从而增加了执行器的磨损。

此函数在控制器处于稳定状态时减少了控制偏差信号中的噪音部分，从而减少了控制器输出

中的不需要振荡。

可以禁用死区。 

通过死区函数进行信号过滤

DEADBAND 函数可在指定的零点周围于可调整的范围内抑制输入变量的微小波动。 在此波

动范围外，控制偏差 ER 与输入变量成比例上升或下降。 可用 DEADB_W 参数指定死区的宽

度。 只有正数值允许用于死区宽度。

如果输入变量位于死区内，则在输出中输出值 0（控制偏差 = 0）。 仅当输入变量不在死区

范围时，输出上升或下降的值才会与输入变量 inv 相同。 这会导致死区外传输的信号也受到

破坏。 但是，为了避免在死区限值处出现阶跃变化，可以接受这种方式（见下图）。 该破

坏作用与值 DEADB_W 相对应，因此易于控制。

DEADBAND  函数根据以下条件进行运算：

(ER) = inv + DEADB_W，对于 inv < - DEADB_W
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(ER) = 0，对于 -DEADB_W ≤ inv ≤ + DEADB_W
(ER) = inv - DEADB_W，对于 inv > + DEADB_W

可以在输出参数 ER 中监视信号滤波的效果。

报警 (S7-300, S7-400)
如果受控变量相对于指定设定值偏差过大，可以造成不需要的过程状态。 在这种情况下，

ER_ALARM 函数用于监视控制偏差是否超出允许的工作范围。ER_ALARM 会检测所有出现的

违反限值情况并发出信号，以便做出适当的反应。

说明

无法禁用“监视控制偏差的限值”。 因此，超出组态的限值时总会发出信号。

ER_ALARM 函数监视控制偏差的大小 ER(t) 是否超出两个公差带中四个可分配限制值的范围。 
如果达到或超过了限值，函数会在第一个限值处发出“警告”信号，在第二个限值处发出“报

警”信号。

限值

在输入参数中设置“警告”和“报警”的限值。 如果控制偏差 (ER) 违反了这些限值，将设

置相关的输出消息位 QERN_ALM ... QERP_ALM。

重启期间，消息位复位。
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消息位的设置方式如下：

QERP_ALM QERP_WRN QERN_WR
N

QERN_AL
M

若： 且：

TRUE TRUE FALSE FALSE ER ↗
ER ↘

ER ≥ ERP_ALM
ER ≥ ERP_ALM - ER_HYS

FALSE TRUE FALSE FALSE ER ↗
ER ↘

ER ≥ ERP_WRN
ER ≥ ERP_WRN - ER_HYS

FALSE FALSE TRUE FALSE ER ↘
ER ↗

ER ≤ ERP_WRN
ER ≤ ERP_WRN + ER_HYS

FALSE FALSE TRUE TRUE ER ↘
ER ↗

ER ≤ ERP_ALM
ER ≤ ERP_ALM + ER_HYS

必须遵循以下条件，块才能正常工作：

上限报警 < 上限警告 < 下限警告 < 下限报警

滞后

当对输入变量进行微小更改或出现舍入错误时，为了避免消息位的“闪烁”，使用了滞后 
ER_HYS。 控制偏差必须在重置消息位前超出滞后值。
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控制器 (S7-300, S7-400)

控制算法 (S7-300, S7-400)
在组态的采样时间周期内，基于 PID 定位算法中的控制偏差计算连续控制器的调节变量。 以
纯并行结构实现该控制器。 可单独禁用比例、积分和微分作用。

前馈控制

可以在控制器的输出信号 (PID_OUTV) 中添加干扰变量 DISV。 使用 DISV_SEL 结构选择器或

通过“启用干扰变量”在组态工具的 PID 窗口中切入/切出变量。

反馈路径中的比例和微分作用

在并行结构中，控制算法中的每个作用都接收控制偏差作为输入信号。 通过比例作用和微

分作用，调节变量直接受设定值阶跃的影响。 但是，采用将比例作用和微分作用移到反馈

路径中的不同控制器结构，可确保调节变量对设定值的阶跃变化作出平滑的响应。在该结构

中，积分作用将控制偏差视为输入信号进行处理。 只将负受控变量（因子 = - -1）适用于比

例作用和微分作用。
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标定输入变量 ER 和 PV。
PID 控制器的输入变量 ER 和 PV 已在控制器处理之前根据以下公式标定为范围 0 到 100：
• 禁用平方根函数时 (SQRT_ON = FALSE)：

– ER 标定 = ER * 100.0 / (NM_PVHR – NM_PVLR)
– PV 已标定 = (PV - NM_PVLR) * 100.0 / (NM_PVHR – NM_PVLR)

• 启用平方根函数时 (SQRT_ON = TRUE)：
– ER 标定 = ER * 100.0 / (SQRT_HR – SQRT_LR)
– PV 标定 = (PV - SQRT_LR) * 100.0 / (SQRT_HR – SQRT_LR)

只有执行此标定，才能以不带大小的形式输入 PID 控制器的比例增益 GAIN。 如果物理测量

范围的上限和下限改变（例如，从巴改为毫巴），没有必要更改增益因子。

无法监视标定的输入变量 ER 标定 和 PV 标定。

参见

控制器结构 (页 1009)
比例分量 (页 1014)
微分分量 (页 1017)
积分作用 (页 1014)

控制器结构 (S7-300, S7-400)

PID 控制器的使用和参数分配

过程工业中出现的多数控制系统都可以使用标准 PID 控制的 PI 控制器函数/PID 控制器函数进

行控制。 只有在特殊情况下，对于特殊闭合回路控制才需要使用其它方法和措施。

不过，该领域中的主要问题还是如何分配 PI 控制器/PID 控制器参数，也就是如何确定控制

器参数的“正确”设置。 为了让 PID 控制满足当前任务的要求，这个参数分配的质量十分

关键。 这需要丰富的实践经验、特殊的专业知识和投入大量的时间。

P 控制

比例作用控制器（P 控制器）中禁用积分和微分作用。 (（I_SEL 和 D_SEL = FALSE）。 这意

味着，当控制偏差 ER = 0 时，输出信号 OUTV = 0。 如果想要让操作点 ≠ 0，也就是当控制

偏差为零时为输出信号设置一个数值，则必须激活积分分支（见下图）。
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在积分作用中，可以通过相应设置初始值 I_ITLVAL 为 P 控制器指定操作点不为 0。 为此，设

置开关“I_ITL_ON”和“I_SEL”= TRUE。

在时间范围内的 P 控制器的阶跃响应是：

PID_OUTV (t) = I_ITLVAL + GAIN * ER 已标定 (t)

PID_OUTV(t) 当控制器处于自动模式时的调节变量

I_ITLVAL P 控制器的操作点

GAIN 控制器增益

ER 已标定 (t) 已标定的控制偏差

PI 控制

比例积分控制器（PI 控制器）禁用了微分作用。 (D_SEL = FALSE)。PI 控制器使用积分作用

调整输出变量 PID_OUTV 直到控制偏差 ER = 0。 不过，这只适用于输出变量不超过控制范

围限制的情况。

在时间范围内的阶跃响应是：
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PID_OUTV(t) 当控制器处于自动模式时的调节变量

GAIN 控制器增益

ER 已标定 (0) 已标定的控制偏差的阶跃高度

TI 积分作用时间常量

PD 控制

比例微分控制器（PD 控制器）禁用了积分作用 (I–SEL = FALSE)。 这意味着，当控制偏差 ER 
= 0 时，输出信号 OUTV = 0。 如果想要让操作点不为 0，也就是当控制偏差为零时为输出

信号设置一个数值，则必须激活积分作用分支（另见 P 控制的功能块图）。

在积分作用中，可以通过相应设置初始值 I_ITLVAL 为 PD 控制器指定操作点不为 0。 为此，

将开关“I_ITL_ON”和“I_SEL”设置为 TRUE 。
PD 控制器以比例方式将输入变量 ER(t) 映射为输出信号，并为其添加通过 ER(t) 差分形成的

微分作用；微分作用根据梯形规则（帕德近似）以双精度数计算。 时间响应由微分时间常数 
TD 确定。

为了平滑信号以及抑制干扰信号，将一阶延迟（可调整的时间： TM_LAG）整合到生成微分

作用的算法中。 通常，TM_LAG 只需取很小的值就可达到期望的效果。 如果组态了 TM_LAG 
≤ CYCLE/2，则会取消激活时间延迟。

在时间范围内的阶跃响应是：
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PID_OUTV(t) 当控制器处于自动模式时的调节变量

GAIN 控制器增益

ER 已标定 (0) 已标定的控制偏差的阶跃高度

TD 微分时间

TM_LAG 时间延迟

PID 控制

在比例积分微分控制器（PID 控制器）中，将启用比例作用、积分作用和微分作用（P–SEL 
= TRUE、I–SEL = TRUE、D_SEL = TRUE）。 PID 控制器使用积分作用调整输出变量 PID_OUTV 
直到控制偏差 ER = 0。 不过，这只适用于输出变量不超过控制范围限制的情况。 如果超过

了调节变量限制，积分作用会保持达到限制的那个值（抗积分饱和）。

PID 控制器以比例方式将输入变量 ER已标定(t) 映射为输出信号，并为其添加通过 ER已标定(t) 的
差分和积分形成的分量；这些分量根据梯形规则 (Padé approximation) 以双精度数计算。 时
间响应由微分作用时间 TD 和积分作用时间 TI 确定。

为了平滑信号以及抑制干扰信号，将一阶延迟（可调整的时间常数： TM_LAG）整合到生成

微分作用的算法中。 通常，TM_LAG 只需取很小的值就可达到期望的效果。 如果组态了 
TM_LAG ≤ CYCLE/2，则会取消激活时间延迟。

在时间范围内的阶跃响应是：
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PID_OUTV(t) 当控制器处于自动模式时的调节变量

GAIN 控制器增益

ER 已标定 (0) 已标定的控制偏差的阶跃高度

TI 积分作用时间常量

TD 微分时间

TM_LAG 时间延迟

说明

如果更改了 TD，也应该相应地调整 TM_LAG。
建议： 5 ≤ (TM / TM_LAG) ≤ 10

参见

控制算法 (页 1008)
比例分量 (页 1014)
微分分量 (页 1017)
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比例分量 (S7-300, S7-400)

比例增益

该比例增益的符号确定连续控制器的有效方向。 
• 正比例增益

控制偏差增大 → 上调调节变量

• 负比例增益

控制偏差增大 → 下调调节变量

将比例作用应用到反馈路径中

如果将比例作用应用到反馈路径中，则只有过程值对比例作用有影响。 因此在从手动切换

到自动时，调节变量不会因比例作用而发生阶跃变化（在出现设定值阶跃变化时也是如此）；

切换无扰动进行。

参见

控制算法 (页 1008)

积分作用 (S7-300, S7-400)

积分作用的功能

积分作用可确保对于任何调节变量，通过重置操作点，总能使控制偏差变为 0。
积分作用可产生一个输出信号，该信号的变化率与输入变量绝对值的变化成正比。 时间响

应由积分作用时间 TI 决定。 
时间范围内的响应特性为：
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LMN_I(t) 积分作用的输出变量

inv0 积分作用输入处的阶跃高度

TI 积分作用时间

可在静态变量 LMN_I 处监视积分作用。

参数 含义 允许值范围

TI 积分作用时间 ≥ 5 * CYCLE
I_ITLVAL I 作用的初始值 -100.0 到 +100.0 [%]

   
   

   

*) 用于创建新工艺对象的默认值

在取消激活状态 (I_SEL = FALSE) 下，积分作用（即，内部存储器和静态变量 LMN_I）将被

设置为零。

积分作用的输出和存储器受调节变量 LMN_HLM 和 LMN_LLM 绝对限值的限制（抗积分饱

和）。

如果以手动方式来影响激励信号（例如，如果 MAN_ON、LMNOP_ON 或 CAS_ON = TRUE），

则积分作用的内部存储器的值将被修正为值 LMN。
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从手动模式到自动模式

手动模式下积分作用的设置使得从手动模式切换到自动模式时调节变量离开当前位置。 阶
跃变化高度由比例作用确定。 设定值发生从当前过程值到当前设定值的阶跃变化时，比例

作用的阶跃高度对应于调节变量的变化。 
但如果将比例作用应用到反馈路径中，则只有过程值对比例作用有影响。 因此在从手动切

换到自动时，调节变量并不因比例作用而发生阶跃变化；切换平稳进行。 

积分作用时间 TI 和 CYCLE 的允许范围

在 CPU 中计算出的实数的精度有限，因此，积分时可能会出现以下情况： 如果所选的控制

采样时间 CYCLE 与积分作用时间 TI 相比过短，且积分作用输入值 inv 与其输出值 OUTV 相
比较小，则积分作用不做响应并保持当前输出值。 
如果在组态时遵循以下大小设定规则，则可避免此情况：

CYCLE > 10–4 × TI
因此，积分作用仍然会对输入值的变化做出响应，只要输入值与当前输出变量值符合以下要

求即可：

inv > 10 –10 × OUTV
要使积分器算法的响应特性符合模拟响应，采样时间应小于所指定积分作用时间的 20%，或 
TI 应至少为所指定采样时间的 5 倍： 
CYCLE < 0.2 × TI
该算法所允许的采样时间值可达 CYCLE ≤ 0.5 * TI。
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初始化积分作用

如果已启用积分作用初始化，则在重启 CPU 或 COM_RST = TRUE 时将初始化值传入静态变量 
LMN_I。在转换到常规操作过程中，由于重置初始化，积分作用会从初始化值开始对输入变

量进行积分。

冻结积分作用 
静态变量 INT_HPOS 和 INT_HNEG 可阻止正向或负向积分作用。这对于控制器的级联非常有

用。例如，如果跟进控制器的调节变量达到上限，则积分作用会阻止主控制器调节变量的进

一步增加。使用以下指令以 STL 之类的语言对此响应进行编程：
U    "Follow-up controller".QLMN_HLM
=    "Master controller".INT_HPOS
U    "Follow-up controller".QLMN_ LLM
=    "Master controller".INT_HNEG

参见

控制算法 (页 1008)

微分分量 (S7-300, S7-400)

微分作用的功能

微分作用可产生一个输出信号，其大小与输入变量的变化率成正比。 时间响应通过微分时间 
TD 和时间延迟 TM_LAG 确定。

对输入阶跃 inv0 的阶跃响应是：

LMN_D(t) 微分作用的输出变量

inv0 微分作用输入处的阶跃高度
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TD 微分作用时间

TM_LAG 时间延迟

可在静态变量 LMN_D 处监视微分作用。

在禁用状态 (D_SEL = FALSE) 下，微分作用（即，内部存储器和静态变量 LMN_D）将被设置

为零。

将微分作用应用到反馈路径中

如果将微分作用应用到反馈路径中，则只有过程值对微分作用有影响。 因此在从手动切换

到自动时，如同发生设定值跳变的情况一样，调节变量并不因微分作用而发生阶跃变化；切

换平稳进行。

微分时间和时间延迟的允许值。

要正确计算微分作用，必须满足微分时间和时间延迟的以下条件：

• TD ≥ CYCLE 和
• TM_LAG ≥ 0.5 × CYCLE
如果 TD < CYCLE，则如同 TD 有 CYCLE 值那样执行微分作用。

如果 TM_LAG < 0.5 × CYCLE，则微分作用立即执行。 然后，输入阶跃将乘以 TD/CYCLE 因子，

此值以“尖脉冲”形式加到输出上。 即，LMN_D 将在后续处理周期中重置为零。

系数 DT1
系数 DT1 的计算方法如下：

系数 DT1 = TD/TM_LAG

时间延迟

为了平滑信号以及抑制干扰信号，将一阶延迟（可调整的时间常数： TM_LAG）整合到生成

微分作用的算法中。 
通常，对于时间延迟只需取很小的值就可达到期望的效果。 如果预分配的时间延迟小于控

制器采样时间的二分之一，则会取消激活延迟。
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步骤

要组态微分作用，请按以下步骤操作：

1. 要将微分作用应用到反馈路中，请选择相应的复选框。

2. 输入微分时间（以秒为单位）。

3. 输入时间延迟（以秒为单位）。

参见

控制算法 (页 1008)

调节变量 (S7-300, S7-400)

带有位置反馈的步进控制器 (S7-300, S7-400)

控制回路中带位置反馈的步进控制器功能图

带位置反馈的步进控制器的功能原理基于 PID 控制算法，并另外涉及从控制器模拟量执行信

号生成二进制输出信号的功能元件。

三位元件根据符号将调节变量与位置反馈的差转换为正负脉冲输出信号以执行相关操作，例

如应用到电机带动的阀驱动器。 这基本上构成一种带有下级位置控制回路的串级控制。

选择位置反馈

为了将位置反馈应用到步进控制器的调节变量分支中的比较器，根据要处理的值的格式可以

使用具有适当信号处理的输入。LMNR_PER 可以用于应用 SIMATIC I/O 格式的信号，LMNR_IN 
可以用于应用浮点格式的信号。

在百分比范围内的相关内部值存储在测量点 MP10 处。
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如果位置反馈由模拟量输入模块提供，LMNR_PER 的位置反馈数值必须转换为百分比形式的

浮点值。 
在此过程中，不检查是否存在正负溢出（过范围/欠范围）和断路。

下表概要说明了处理前后的范围数值。

I/O 值 LMNR_PER 以百分比表示的输出值

32767 118.515
27648 100.000

1 0.003617
0 0.000

- 1 - 0.003617
- 27648 - 100.000
- 32768 - 118.519

步骤

说明

不允许在处于在线模式时启用或禁用位置反馈。 也就是说，不能在线更改 LMNR_ON。

要激活位置反馈，请按以下步骤操作：

1. 在“选择位置反馈”区域中选中“启用”复选框。

2. 选取“位置反馈信号 IO”选项以应用 SIMATIC I/O 格式的信号。
选取“位置反馈”选项以应用浮点格式的信号。

标定位置反馈

如果位置反馈可用作物理变量（如 240 至 800 mm 或在 0° 至 60° 角度范围内），则浮点格

式 (%) 的位置反馈必须标定为进一步处理所需内部浮点值时需要的物理变量。 
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必须定义以下参数才能唯一指定标定级别： 
• （斜率的）因子： LMNR_FAC
• 零点处标定级别的偏移： LMNR_OFF

通过 inv (LMNR_PER) 和 MP10 处的输出，根据下式计算经过标定的位置反馈：

MP10 = inv * LMNR_FAC + LMNR_OFF
如果 I/O 位置反馈已启用 (LMNRP_ON = TRUE)，则标定有效。 在该函数内部没有值限制。 没
有参数检查。

步骤

要标定位置反馈信号，请按以下步骤操作：

1. 在“因子”(Factor) 输入字段中输入标定级别的斜率。

2. 在“偏移”(Offset) 输入字段中输入标定级别相对于零点的偏移。

不带有位置反馈的步进控制器 (S7-300, S7-400)

步进控制器的结构和功能

不带位置反馈的步进控制器由两部分组成：PD 控制器部分（该部分使用连续信号进行操作）

和第二部分，在第二部分中从 PD 作用和反馈之间的差异生成二进制起动信号。

在反馈路径中计算不带位置反馈的步进控制器的积分作用。在此过程中通过对以下两个信号

分量进行积分，生成与 PD 控制器输出进行比较的反馈信号：

• 模拟位置反馈的信号分量

± 100/MTR_TM
• 积分作用的信号分量

ER 标定*GAIN/TI
因此，反馈信号是模拟位置反馈与积分作用的差。
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三位元件根据符号将调节变量与反馈信号的差转换为正负脉冲输出以执行相关操作，例如应

用到电机带动的阀驱动器。

在稳定状态下，PD 作用和积分作用的输出转为零。因为三位元件的输入也转为零，所以二

进制起动信号 QLMNUP 和 QLMNDN 保持为 FALSE。
由于积分在反馈路径中实现，因此 PID 算法中不会计算积分操作。不过，PID 算法中的积分

作用可通过 I_ITL_ON 和 I_ITLVAL 设为一个固定值。

对于没有位置反馈功能的步进控制器，不支持通过 INT_HPOS 和 INT_HNEG 冻结积分操作。 
在这种情况下，没有使用 MAN 参数的手动模式选项，因为缺乏有关执行器位置的信息。

对执行器的停止位信号 (LMNR_HS/LMNR_LS) 进行寻址会使调节变量 LMNUP 或 LMNDN 受阻。

如果执行器不返回停止位信号，输入参数 LMNR_HS 和 LMNR_LS = FALSE 必须置位。

说明

如果端停止信号不可用，则控制器不能检测是否达到了机械端停止位置。例如，控制器可能

输出打开阀门信号，即使阀门已经在其上端停止位置。

手动模式

不带位置反馈的步进控制器不通过参数 MAN 提供手动模式，也没有手动输出变量发生器 
MAN_GEN，原因是没有执行器位置信息。只有直接切换执行信号 (LMNS_ON = TRUE) 才能

实现手动模式。
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模拟位置反馈 
如果位置反馈的可测量值不可用，则也可模拟位置反馈 (LMNRS_ON = TRUE)。 
积分器使用电机过渡时间 MTR_TM 作为积分时间常量模拟位置反馈。在 LMNRS_ON = FALSE 
时，LMNRSVAL 参数的起始值输出到 LMNR_ SIM 积分器的输出。在切换到 
LMNRS_ON = TRUE 时，用此起始值起动模拟。 
如果 LMNR_HS = TRUE，则阻止积分上升，如果 LMNR_LS = TRUE，则阻止积分下降。模拟

的位置反馈不会调整到终点位置。

说明

位置反馈只是模拟的位置反馈。它不必与执行器的实际位置相匹配。如果实际位置反馈可用，

则应始终使用该反馈。
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手动模式 (S7-300, S7-400)

手动模式

从下图可以看出手动值生成和手动值选择的结构。 

对于步进控制器，可在三种操作模式下影响调节变量：

• 通过输入参数 MAN 实现的手动值

MAN 参数（-100.0% 到 100.0%）可用于激活由绝对值形式的外部调节变量产生的影响，

或在用户程序中指定外部调节变量。

这只有在启用位置反馈时才能实现。

• 通过更改手动值发生器的增/减开关（MANUP 或 MANDN）实现的手动模式

如果从其它操作模式激活 MAN_GEN，则使用调节变量 MP9。 因此，到手动值发生器的

这种切换总是无扰动的。 可以在 LMN_HLM 和 LMN_LLM 限值范围内增大或减小手动输

出变量。 
这只有在启用位置反馈时才能实现。

• 通过直接连接执行信号实现的手动模式

通过直接连接执行信号 LMNUP 和 LMNDN 实现的手动模式始终有 高优先级。

复位 LMNS_ON = FALSE 时，切换至任何其它激活的操作模式均无扰动。 

自动模式

如果禁用手动模式 (MAN_ON = FALSE)，则将 PID 算法的调节变量连接到三位元件。 从手动

模式切换到自动模式时，将引起调节变量 LMN 的阶跃变化。 但这并不是缺点，因为积分执

行器意味着根据斜坡函数控制过程。 PID 算法的输出将存储在测量点 MP7 中。
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自动模式中的手动值跟进

如果启用 I/O 位置反馈 (LMNRP_ON = TRUE)，则修正执行器 (MP10) 的位置输入参数 MAN。
如果启用位置反馈 (LMNRP_ON = FALSE)，则修正执行器 (LMNR_IN) 的位置输入参数 MAN。
因此，在切换到手动模式时，受控变量保留对应于执行器位置的值。  现在，可通过操作员

输入对其进行更改。

激活带手动值的手动模式

在此模式（MANGN_ON = FALSE 和 MAN_ON = TRUE）中，手动输出值作为绝对值输入到 
MAN 输入中。手动输出值在测量点 MP8 处显示。

1. 选中“激活手动模式”复选框。

2. 选取“手动值”选项。

激活手动值发生器

手动值 MAN 可以使用 MANUP 和 MANDN 开关逐级增大或减小。可在 MP8 中监视修改值。

需考虑组态的调节变量限制。

1. 选中“激活手动模式”复选框。

2. 选择“手动值发生器”选项。

MANUP 和 MANDN 开关的作用

对于包含小幅阶跃的变化，控制器的 大采样时间应为 100 ms。
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调节变量的变化率取决于 MANUP 或 MANDN 开关起动了多久以及所选限值。 以下关系适

用： 
• 在设置 MANUP 或 MANDN 后的前 3 秒内：

doutv/dt = (LMN_HLM - LMN_LLM) / 100 s
• 以后：

doutv/dt = (LMN_HLM - LMN_LLM) / 10 s

例如，对于 100 ms 的采样时间和 -100.0 至 100.0 的调节变量范围，在前 3 秒内调节变量

每周期变化 0.2。 如果 MANUP 为 TRUE 的时间超过 3 秒钟，变化率将增大到十倍，本例中

为每周期变化 2。
手动值发生器无扰动激活。

切换操作模式

下表显示了步进控制器可能的操作模式，并给出了结构定义开关必需的值。

表格 3-1 步进控制器的操作模式

  MAN_ON MNGN_ON LMNS_ON
自动模式 FALSE 任意 FALSE
无切换操作的手动模式 TRUE FALSE FALSE
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  MAN_ON MNGN_ON LMNS_ON
使用手动值发生器的手动模式 TRUE TRUE FALSE
使用激励信号的手动模式 任意 任意 TRUE

限制函数 (S7-300, S7-400)
对于带位置反馈的步进控制器，您可限制调节变量。

限制调节变量的绝对值

工作范围（即执行器在允许的调节变量斜率内变化的范围）由调节变量的设置范围决定。 由
于允许的调节变量的限值通常不会是更正范围限值的 0% 或 100%，您可以根据执行器的类

型来组态调节变量的上下限值。 
为了避免特殊过程中的不允许情况，会在闭合回路控制的调节变量分支中设置调节变量设定

范围的上下限。

LMNLIMIT  函数将调节变量 LMN(t) 限制为上限和下限值 LMN_HLM 和 LMN_LLM。 可以指

定这些值。 不过，输入变量 inv 必须在这些限值之外。 因为不能取消激活此函数，所以在

组态中必须始终考虑上下限的指定。

在输入参数中设置上下限的数值（以百分比形式）。 如果输入变量 inv(t) 违反限制，会通过

消息输出来输出相关的显示。
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启动和工作原理 
• 重启期间，所有消息输出均设置为零。

• 根据以下关系计算限值：

LMN = QLMN_HLM QLMN_LLM 若：

LMN_HLM TRUE FALSE inv ≥ LMN_HLM
LMN_LLM FALSE TRUE inv ≤ LMN_LLM
inv FALSE FALSE LMN_HLM < inv < LMN_LLM

控制器的有效调节值显示在输出处，即参数 LMN 或测量点 MP10 处。

步骤

要限制调节变量的绝对值，请按以下步骤操作：

1. 在“上限”输入字段中，输入 大允许值的值。

2. 在“下限”输入字段中，输入 小允许值的值。

脉冲发生器 (S7-300, S7-400)
脉冲发生器确保遵守 短开关时间以保护执行器。 对执行器的停止位信号 (LMNR_HS/
LMNR_LS) 进行寻址会使调节变量 LMNUP 或 LMNDN 受阻。 这适用于自动和手动模式。

如果两个信号开关均针对调节变量信号输入（LMNUP = LMNDN = TRUE 和 LMNUP_OP = 
LMNDN_OP = TRUE）进行了设置，则输出 QLMNUP 和 QLMNDN 总会返回 FALSE。
无法从“调节变量信号上升”(QLMNUP = TRUE, QLMNDN = FALSE) 直接变化到“调节变量信

号下降”(QLMNUP = FALSE, QLMNDN = TRUE)。 脉冲发生器插入了 QLMNUP = QLMNDN = 
FALSE 的周期。
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带位置反馈的步进控制器的输入信号 INV
调节变量 LMN  和位置反馈 LMNR  的差值切换到具有滞后的三位元件 THREE_ST。 

不带位置反馈的步进控制器的输入信号 INV
控制器的 PD 作用和反馈值 (MP11) 的差值切换到具有滞后功能的三步元件 THREE_ST。

电机过渡时间对三位元件的影响

三位元件根据输入端微分值的大小和符号生成 TRUE 或 FALSE 两种二进制信号。
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三位元件 THREE_ST 按照以下关系对输入信号 INV 进行响应，因此在每种情况下都采用输出

信号 UP/DOWN 的三种可能组合之一：

UP DOWN 输入组合

TRUE FALSE |INV| ≥ ThrOn 或 INV > ThrOff 且 UPold = TRUE
FALSE TRUE |INV| ≤ -ThrOn 或 INV < -ThrOff 且 DOWNold = TRUE
FALSE FALSE |INV| ≤ ThrOff

ThrOn = 接通阈值，ThrOff = 关闭阈值

关闭阈值 ThrOff 必须大于一个脉冲宽度后的位置反馈变化值或位置变化值。 此值取决于电

机过渡时间 MTR_TM，按下式计算：

MTR_TM 必须为 CYCLE 的整数倍。

说明

设置过长的电机过渡时间（超过实际转换时间 10%）会导致调节变量信号 QLMNUP 和 
QLMNDN 持续在开启与关闭间切换。

调整接通阈值 ThrOn 
为了在校正较大控制偏差时减少切换频率，在操作时将自动调整接通阈值 ThrOn，而 ThrOff 
保持恒定。ThrOn 限制为：

在纯 P、D 和 PD 控制器中，禁止调整接通阈值。 例如：

ThrOn = Min ThrOn
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小开启时间和 小关闭时间。

在接通和切断输出脉冲时，脉冲发生器确保遵守 小开启时间和 小关闭时间。 
因此，可为 小开启时间 PULSE_TM 和 小关闭时间 BREAK_TM 分配参数以保护执行器。 输
出脉冲 QLMNUP 或 QLMNDN 的持续时间始终大于 小开启时间，脉冲间隔时间始终大于

小关闭时间。 下图以 UP 信号为例说明工作原理。

步骤

要组态脉冲发生器，请按以下步骤操作：

1. 在“电机转换时间”输入字段中输入电机的转换时间。

2. 输入“ 小开启时间”(Minimum ON time)。
3. 输入“ 小关闭时间”(Minimum OFF time)。

调试 PID_ES (S7-300, S7-400)

手动调节 (S7-300, S7-400)

要求

• 已将指令和工艺对象加载到 CPU。
• MAN_ON = FALSE
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步骤

要手动确定 佳 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“激活检测”  图标。
将建立在线连接（如果尚未建立）。 系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

2. 在“P”、“I”、“D”和“时间延迟”字段中输入新的 PID 参数。

3. 在“调节”组中单击图标 “将参数发送到 CPU”。
4. 在“当前值”组中选中“更改设定值”复选框。

5. 输入新设定值并在“当前值”组中单击图标 。
如果已限制设定值的变化率，则在切换到新设定值时无扰动。

6. 如有必要，清除“手动模式”复选框。
此时控制器使用新 PID 参数工作并控制新设定值。

7. 根据曲线点检查 PID 参数的质量。

8. 重复步骤 3 到 8，直至对控制器结果满意为止。

使用 PID 自整定器调试 (S7-300, S7-400)
可使用 PID 自整定器来调试 PID_ES 指令并确定 佳 PID 参数。

步骤

要调试步进控制器，请按以下步骤操作：

1. 在循环中断 OB 中调用 PID_ES 指令，并互连输入参数和输出参数。

2. 在同一个循环中断 OB 中调用 TUN_ES 指令。
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3. 将指令 TUN_ES 与 PID_ES 互连，如下所示：

– TUN_ES.PV 连接 PID_ES.PV
– 如果使用位置反馈，则 TUN_ES.LMNR 连接 PID_ES.LMNR_IN
– TUN_ES.C_LMNUP 和 TUN_ES.C_LMNDN 连接 PID_ES.QLMN_UP 和 PID_ES.QLMNDN
– TUN_ES.LMNR_HS 连接 PID_ES.LMNR_HS
– TUN_ES.LMNR_ON 连接 PID_ES.LMNR_ON
– TUN_ES.LMNS_ON 连接 PID_ES.LMNS_ON
– TUN_ES.SP_OUT 连接 PID_ES.SP_IN 或 PID_ES.SP_EXT
– TUN_ES.GAIN 连接 PID_ES.GAIN
– TUN_ES.TI 连接 PID_ES.TI
– TUN_ES.TD 连接 PID_ES.TD
– TUN_ES.TM_LAG 连接 PID_ES.TM_LAG
– TUN_ES.MTR_TM 连接 PID_ES.MTR_TM
– 如果使用死区，TUN_ES.DEADB_W 连接 PID_ES.DEADB_W
– TUN_ES.QLMNUP 和 TUN_ES.QLMNDN 连接 PID_ES.LMNUP 和 PID_ES.LMNDN

4. 单击指令 TUN_ES 上的“ ”图标。
将打开 TUN_ES 的调试编辑器。 有关调试编辑器的操作方法，请参见 PID 自整定器附带说明。

3.5.2 使用模块化 PID 控制 (S7-300, S7-400)

3.5.2.1 模块化 PID 控制的作用范围 (S7-300, S7-400)
在许多控制任务中，用于控制过程的传统 PID 控制器并非唯一要素。 此外还需要复杂的信

号处理。

模块化 PID 控制包含了用于处理过程值和设定值以及用于计算和微调调节变量的指令。

可能实现以下控制器：

• 连续控制器

• 适合具有积分行为的执行器的步进控制器

• 脉冲控制器

通过连接各个指令，可实现不同应用的控制器。

• 固定值控制器

• 串级控制器

• 比率控制器

• 混合控制器
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• 分程控制器

• 超驰控制器

• 带有干扰变量处理的控制器

• 多变量控制器

慢速（温度、填充量等）以及快速受控系统（流量、压力等）均可进行控制。 
使用指令 LP_SCHED_M 可以等距离调用多个具有不同采样间隔的控制回路。 可以根据受控

系统的缓慢程度更改控制回路的采样时间。

这样可以确保均 地分布 CPU 负荷。

使用 PID 自整定器来调试和微调 PID 参数。

3.5.2.2 设置控制器 FB 的基本步骤 (S7-300, S7-400)

控制器编程的基本步骤

将控制器设计成函数块（控制器 FB），例如使用 STL 编程。 控制器 FB 至少必须包含以下参

数：

• 输入参数 COM_RST
• 输入参数 CYCLE
• 设定值输入参数

• 过程值输入参数

• 调节变量输出参数

• 手动输出值的输入/输出参数（连续控制器）

根据控制器的要求，还可以设置以下参数

• 位置反馈输入参数（步进控制器）

• 干扰变量输入参数

• 已处理过程值的输出参数

• 已处理设定值的输出参数

• 超出限制时的输出参数

设置输入和输出的具体细节取决于您的具体情况，例如过程值是使用 I/O 格式还是浮点格式、

位置反馈的类型是什么等。
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在控制器 FB 中调用模块化 PID 控制指令，并连接输入参数和输出参数。 例如，在 OB 100 中
或者循环中断 OB 中调用已创建的控制器 FB。
使用模块化 PID 控制来设计控制器，需采用以下步骤。

步骤 说明

1. 处理设定值 (页 1036) 
2. 处理过程值 (页 1037) 
3. 生成和处理控制偏差 (页 1039) 
4. 应用干扰变量 (页 1041)（可选）

5. 计算调节变量

• 创建连续控制器 (页 1043)
• 创建脉冲控制器 (页 1045)
• 创建步进控制器 (页 1048)

6. 处理位置反馈 (页 1049)

参见

处理设定值 (页 1036)
处理过程值 (页 1037)
生成和处理控制偏差 (页 1039)
应用干扰变量 (页 1041)
创建连续控制器 (页 1043)
创建脉冲控制器 (页 1045)
创建步进控制器 (页 1048)
处理位置反馈 (页 1049)
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3.5.2.3 控制器 FB 编程 (S7-300, S7-400)

处理设定值 (S7-300, S7-400)

处理设定值的指令

可使用以下指令： 
• SP_GEN：手动输入设定值

• ROC_LIM：限制变化率

• LAG1ST：平滑设定值

• NONLIN：线性化设定值

• LIMITER：限制设定值

• RMP_SOAK：根据斜坡/保持指定设定值

• SCALE_M：标定设定值

• NORM：标准化设定值

设定值处理示例

应该能够以手动方式增大或减小指定的设定值。 限制其变化率以防止设定值突变。

按照下列步骤处理示例中所述的设定值：

1. 在控制器 FB（本例中为 PIDCTR）中，声明一个“Real”数据类型的 SP_IN 输入参数。

2. 将 SP_IN 连接到包含所需设定值的变量。

3. 在控制器 FB 中以多重背景的方式调用 SP_GEN，并将 SP_IN 连接到 SP_GEN.DF_OUTV。
4. 在多重背景的 SP_GEN_Instance 结构中分配设定值的上限和下限参数。

5. 在控制器 FB 中以多重背景的方式调用 ROC_LIM，并通过临时变量将 SP_GEN.OUTV 连接到 
ROC_LIM.INV。

6. 在多重背景的 ROC_LIM_Instance 结构中为分配 大变化率参数。

7. 从 ROC_LIM.OUTV 中减去已处理的过程值，或者将 ROC_LIM.OUTV 连接到 ERR_MON.SP，来
生成控制偏差。

下图显示了在控制器 FB PIDCTR 中调用和连接模块化 PID 控制指令的方法。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

1036 编程和操作手册, 11/2022



参见

处理过程值 (页 1037)

处理过程值 (S7-300, S7-400)

处理过程值的指令

可使用以下指令： 
• CRP_IN：标定 I/O 值
• LAG1ST：平滑过程值

• LIMITER：限制过程值

• LIMALARM：监视过程值

• NONLIN：线性化过程值

• SCALE_M：标定过程值

• NORM：标准化过程值
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过程值处理示例

过程值为 I/O 格式并且受到监视，以确保不超出过程值限制。 
按照下列步骤处理示例中所述的过程值：

1. 在控制器 FB（本例中为 PIDCTR）中，声明一个“Word”数据类型的 PV_PER 输入参数。

2. 将 PV_PER 连接到测量过程值的 I/O 输入。

3. 在控制器 FB 中以多重背景的方式调用 CRP_IN 指令，例如，使用名称 CRP_IN_Instance_PV。
4. 将 PV_PER 连接到 CRP_IN.INV_PER。
5. 分配因子和偏移参数，用于多重背景的 CRP_IN_Instance_PV 结构的标定操作。

6. 在控制器 FB 中以多重背景的方式调用 LIMALARM，并通过临时变量将 CRP_IN.OUTV 连接到 
LIMALARM.INV。

7. 在多重背景的 LIMALARM_Instance 结构中分配过程值限制参数。

下图显示了在控制器 FB PIDCTR 中调用和连接模块化 PID 控制指令的方法。

参见

处理设定值 (页 1036)
生成和处理控制偏差 (页 1039)

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

1038 编程和操作手册, 11/2022



生成和处理控制偏差 (S7-300, S7-400)

生成和限制控制偏差

有两种方式可以生成控制偏差。 或是编写程序从设定值中减去过程值，或是使用 ERR_MON 
指令。 ERR_MON 指令已包括控制偏差监视。

处理控制偏差的指令

可使用以下指令： 
• A_DEAD_B：通过自适应死区处理控制偏差

• DEADBAND：通过死区处理控制偏差

减法示例

用减法计算控制偏差并通过死区来处理偏差。

按照下列步骤计算示例中所述的控制偏差：

1. 以多重背景的方式调用 DEADBAND 指令，并将 DEADBAND.INV 连接到设定值和过程值之差，
如 ROC_LIM.OUTV - CRP_IN.OUTV。

2. 在多重背景 DEADBAND_Instance 结构中分配死区宽度和死区位移参数。
处理过的控制偏差在 DEADBAND.OUTV 上输出。

下图显示了在控制器 FB PIDCTR 中调用和连接模块化 PID 控制指令的方法。
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ERR_MON 的使用示例

用 ERR_MON 指令计算和监视控制偏差。

按照下列步骤计算示例中所述的控制偏差：

1. 以多重背景的方式调用 ERR_MON 指令。

2. 使用临时变量，将处理过的设定值如 ROC_LIM.OUTV 连接到 ERR_MON.SP，以及将处理的过
程值如 CRP_IN.OUTV 连接到 ERR_MON.PV。
控制偏差在 ERR_MON.ER 上输出。

3. 在多重背景的 ERR_MON_Instance 结构中分配控制偏差监视参数。

下图显示了在控制器 FB PIDCTR_ER 中调用和连接模块化 PID 控制指令的方法。
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参见

处理过程值 (页 1037)
应用干扰变量 (页 1041)

应用干扰变量 (S7-300, S7-400)

处理干扰变量的指令

可使用以下指令： 
• CRP_IN：标定 I/O 值
• DIF：响应快速更改

• LAG1ST：过滤干扰

• NON_LIN：线性化干扰变量

• SCALE_M：标定干扰变量

• NORM：标准化干扰变量
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干扰变量处理示例

干扰变量为 I/O 格式。将使用特征曲线对信号进行平滑和线性化处理。 
按照下列步骤处理示例中所述的干扰变量：

1. 在控制器 FB 中，声明一个“Word”数据类型的 DISV_PER 输入参数。

2. 将 DISV_PER 连接到测量干扰变量的 I/O 输入。

3. 在控制器 FB 中以多重背景的方式调用 CRP_IN 指令，例如，使用名称 CRP_IN_Instance_DISV。
4. 将 DISV_PER 连接到 CRP_IN.INV_PER。
5. 分配因子和偏移参数，用于多重背景的 CRP_IN_Instance_DISV 结构的标定操作。

6. 在控制器 FB 中以多重背景的方式调用 LAG1ST，并通过临时变量将 CRP_IN.OUTV 连接到 
LAG1ST.INV。

7. 在多重背景的 LAG1ST_Instance 结构中分配时间延迟参数。

8. 在控制器 FB 中以多重背景的方式调用 NONLIN，并通过临时变量将 LAG1ST.OUTV 连接到 
NONLIN.INV。

9. 创建一个 AUTOHOTSPOT ，在其中保存特征曲线的时间片。

10.在多重背景的 NONLIN_Instance 结构中为包含特征曲线的全局数据块数分配编号参数。

11.处理过的干扰变量在 NONLIN.OUTV 上输出。

下图显示了在控制器 FB CTR_C_FF 中调用和连接模块化 PID 控制指令的方法。
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参见

生成和处理控制偏差 (页 1039)
创建连续控制器 (页 1043)
创建脉冲控制器 (页 1045)
创建步进控制器 (页 1048)

创建连续控制器 (S7-300, S7-400)
对于带有模拟调节变量的连续控制器，需要使用 PID、LMNGEN_C 和 CRP_OUT 指令。
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操作步骤

按照下列步骤对带有模拟调节变量的连续控制器进行编程：

1. 在控制器 FB 中，声明一个“Real”数据类型的 MAN 输入/输出参数。
需要 MAN 才能使用 PID 自整定器调试控制器。

2. 在控制器 FB 中以多重背景方式调用 PID、LMNGEN_C 和 CRP_OUT 指令。

3. 在控制器 FB 中，声明一个“Real”数据类型的 MAN 输入/输出参数，并将 MAN 连接到 
LMNGEN_C.MAN。

4. 在控制器 FB 的 PID_Instance 结构中分配控制算法的响应参数，例如，是否采用微分动作。

5. 分配调节值和变化率限值参数，例如，在多重背景的 LMNGEN_C_Instance 结构中。

6. 分配因子和偏移参数，用于在多重背景的 CRP_OUT_Instance 结构中将浮点值转换为 I/O 格式。

7. 通过临时变量将 PID.ER 连接到控制偏差，如 ROC_LIM.OUTV - CRP_IN.OUTV 或 ERR_MON.ER。
8. 如果要连接干扰变量，则请使用临时变量将 PID.DISV 连接到处理后的干扰变量信号，如 

NONLIN.OUTV。
9. 使用 BLKMOV 指令将 PID.PID_LMNG 输出参数连接到 LMNGEN_C.PID_LMNG 的输入参数以及

将 LMNGEN_C.LMNG_PID 输出参数连接到 PID.LMNG_PID 输入参数。

10.使用临时变量将 LMNGEN_C.LMN 连接到 CRP_OUT.INV。
11.在控制器 FB 中，声明一个“Word”数据类型的 LMN_PER 输出参数，并将 CRP_OUT.OUTV 连接

到  LMN_PER。
12.将 LMN_PER 连接到 CPU 上控制执行器的模拟输出。

下图显示了在控制器 FB CTR_C_FF  中调用和连接模块化 PID 控制指令的方法。
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参见

应用干扰变量 (页 1041)

创建脉冲控制器 (S7-300, S7-400)
对于脉冲控制器，可以使用 PID 和 LMNGEN_C 指令生成浮点格式的连续调节变量。基于此

连续调节变量，然后可以使用 PULSEGEN_M 指令生成带脉宽调制的脉冲串。

生成浮点格式的连续调节变量

1. 在控制器 FB（本例中为 PIDCTR） 中，声明一个“Real”数据类型的 LMN 输出参数。

2. 在控制器 FB 中以多重背景方式调用 PID 和 LMNGEN_C 指令。
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3. 按照有关连续控制器的说明，连接 PID 和 LMNGEN_C 并为其分配参数。

4. 将 LMNGEN_C.LMN 连接到控制器 FB 的 LMN 输出参数。

下图显示了在控制器 FB PIDCTR 中调用和连接模块化 PID 控制指令的方法。

生成脉冲串

按照下面的步骤通过连续调节变量生成脉冲串：

1. 使用 COM_RST 和 CYCLE 输入参数创建一个函数，如 FC50。
2. 创建一个 AUTOHOTSPOT，将在其中分配循环时间的参数，以便调用控制器 FB 和脉冲发生器 

PULSEGEN_M。
控制器 FB 调用的周期时间与 PULSEGEN_M 之比应大于等于 20。

3. 在函数中调用 LP_SCHED_M 指令。

4. 将 LP_SCHED_M.DB_NBR 连接到全局数据块。

5. 如果 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].ENABLE = TRUE，则调用控制器 FB，如 PIDCTR。
6. 将 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].COM_RST 和 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].CYCLE 连接到控制器 FB 的输

入参数 COM_RST 和 CYCLE。
7. 设置 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].ENABLE = FALSE。
8. 如果 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].ENABLE = TRUE，则调用 PULSEGEN_M 指令。
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9. 将 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].COM_RST 和 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].CYCLE 连接到 
PULSEGEN_M.COM_RST 和 PULSEGEN_M.CYCLE。

10.将 PULSEGEN_M.INV 连接到控制器 FB 的 LMN 输出参数。

11.将 PULSEGEN_M.PER_TM 与控制器 FB 的输入参数 CYCLE 互连。

12.设置 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].ENABLE = FALSE。
13.将 PULSEGEN_M.QPOS_P 和 PULSEGEN_M.QNEG_P（如有必要）连接到 CPU 上控制执行器的

数字输出。

14.在 OB 100 和循环中断 OB 中调用该函数。

参见

应用干扰变量 (页 1041)
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创建步进控制器 (S7-300, S7-400)
需使用 PID 和 LMNGEN_S 指令创建步进控制器。

操作步骤

要对步进控制器进行编程，请按以下步骤操作：

1. 在控制器 FB 中以多重背景方式调用 PID 和 LMNGEN_S 指令。

2. 在多重背景的  PID_Instance 结构中分配控制算法的响应参数，例如，是否采用微分动作。

3. 在多重背景的  LMNGEN_S_Instance 结构中分配参数，例如指定不使用位置反馈，即  
LMNR_ON = FALSE。

4. 通过临时变量将 PID.ER 连接到控制偏差，如 DEADBAND.OUTV 或 ERR_MON.ER。
5. 如果要连接干扰变量，则请使用临时变量将 PID.DISV 连接到处理后的干扰变量信号，如 

CRP_IN.OUTV。
6. 使用 BLKMOV 指令将 PID.PID_LMNG 输出参数连接到 LMNGEN_S.PID_LMNG 的输入参数以及

将 LMNGEN_S.LMNG_PID 输出参数连接到 PID.LMNG_PID 输入参数。

7. 在控制器 FB 中，声明“Bool”数据类型的 QLMNUP 和 QLMNDN 输出参数。

8. 将 LNMGEN_S.QLMNUP 和 LMNGEN_S. QLMNDN 连接到这些输出参数。

9. 将控制器 FB 的输出参数连接到 CPU 上控制执行器的数字输出。

下图显示了在控制器 FB PIDCTR_S 中调用和连接模块化 PID 控制指令的方法。
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参见

应用干扰变量 (页 1041)
处理位置反馈 (页 1049)

处理位置反馈 (S7-300, S7-400)
位置反馈组态取决于所用的执行器。

• 提供模拟位置反馈的执行器

• 提供数字停止位信号的执行器

要求

已经完成步进控制器的编程工作。
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创建带模拟位置反馈的步进控制器

以下指令对处理模拟位置反馈很实用。 
• CRP_IN：标定 I/O 值
• NONLIN：线性化位置反馈

• SCALE_M：标定位置反馈

• NORM：标准化位置反馈

模拟位置反馈示例

执行器以 I/O 格式提供位置反馈；应在调节变量的计算中考虑到这一点。

1. 在控制器 FB 中，声明一个“Word”数据类型的 LMNR_PER 输入参数。

2. 将 LMNR_PER 连接到 I/O 输入。

3. 在控制器 FB 中以多重背景的方式调用 CRP_IN 指令，例如，使用名称 CRP_IN_Instance_LMNR。
4. 将 LMNR_PER 连接到 CRP_IN.INV_PER。
5. 分配因子和偏移参数，用于多重背景的 CRP_IN_Instance_LMNR 结构的标定操作。

6. 使用临时变量将 CRP_IN.OUTV 连接到 LMNGEN_S.LMNR_IN。

7. 在多重背景的 LMNGEN_S_Instance 结构中使用 LMNR_ON = TRUE 激活位置反馈。

下图显示了在控制器 FB PIDCTR_SAF 中调用和连接模块化 PID 控制指令的方法。
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创建带数字位置反馈的步进控制器

1. 在控制器 FB 中，声明“Bool”数据类型的 LMNR_HS 和 LMNR_LS 输入参数。

2. 将 LMNR_HS 和 LMNR_LS 输入参数连接到 LMNGEN_S.LMNR_HS 和 LMNGEN_S.LMNR_LS。
3. 在 LMNGEN_S_Instance 结构中使用 LMNR_ON = TRUE 激活位置反馈。

下图显示了在控制器 FB PIDCTR_SDF 中调用和连接模块化 PID 控制指令的方法。
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参见

创建步进控制器 (页 1048)

3.5.2.4 复杂的控制器结构 (S7-300, S7-400)

单回路比率控制器 (S7-300, S7-400)
下图显示了单回路比率控制器的典型控制回路。

两个过程值之比调整为使用 PID 算法确定的设定值。
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操作步骤

要创建单回路比率控制器，请按以下步骤操作：

1. 在控制器 FB 中，按如下所述对过程值处理进行编程。 
2. 要避免除以 0，必须使用 LIMITER 指令将 PV_PER2 过程值的值范围限制为“值 > 0”。
下图显示了一个控制器 FB，本例中为 RATIOCTR，作为带连续调节变量的单回路比率控制器。
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多回路比率控制器 (S7-300, S7-400)
下图显示了多回路比率控制器的典型控制回路。

控制回路编程

按照下列步骤，使用模块化 PID 控制对此示例进行编程：

1. 设计一个控制器 FB 作为主控制器编程，如 PIDCTR_PV。
2. 设计一个或多个控制器 FB 作为从控制器，如 RB_CTR_S。
3. 设计一个可用来调用和连接四个控制器的函数。

对主控制器进行编程

要对主控制器进行编程，请按以下步骤操作：

1. 根据您的要求对主控制器进行编程，如控制器 FB 编程 (页 1036)部分中所述。

2. 在控制器 FB（本例中为 PIDCTR_PV）中，声明一个 “Real”数据类型的 PV 输出参数，以输出主
控制器处理后的过程值。

下图以 PIDCTR_PV 控制器 FB 为例显示了主控制器互连。
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对从控制器进行编程

要对从控制器进行编程，请按以下步骤操作：

1. 根据您的要求对从控制器进行编程，如控制器 FB 编程 (页 1036)部分中所述。

2. 在控制器 FB（本例中为 RB_CTR_S）中，声明一个“Int”数据类型的 RATIO_FAC 输入参数。从
控制器的已处理设定值（例如 SCALE.OUTV）将乘以此值。

下图以 RB_CTR_S 控制器 FB 为例显示了从控制器互连。
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调用和连接控制器

按照下列步骤调用和连接主从控制器：

1. 使用 COM_RST 和 CYCLE 输入参数创建一个函数，如 FC50,。
2. 在函数中调用 LP_SCHED_M 指令。

3. 创建一个 AUTOHOTSPOT，在其中分配控制器数目以及循环时间的参数，以便调用主控制器
和从控制器。
从控制器的周期时间必须小于或等于主控制器的周期时间。

4. 如果 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].ENABLE = TRUE，则调用作为主控制器的控制器 FB，在本例中为 
PIDCTR_PV。
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5. 将  DB_LOOP.LOOP_DAT[1].COM_RST 和 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].CYCLE 连接到主控制器的输
入参数 COM_RST 和 CYCLE。

6. 设置 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].ENABLE = FALSE。
7. 如果 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].ENABLE = TRUE，则调用作为第一个从控制器的控制器 FB，本

例中为 RB_CTR_S。
8. 将 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].COM_RST 和 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].CYCLE 连接到从控制器的 

COM_RST 和 CYCLE。
9. 将主控制器的 PV 输出参数连接到从控制器的 SP_IN 输入参数。

10.设置 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].ENABLE = FALSE。
11.为另外两个从控制器重复 后四个步骤。增大每一个控制器的数组计数器。

12.将调节变量连接到 CPU 的输出。

13.在 OB 100 和循环中断 OB 中调用该函数。

下图以 FC50 函数为例显示了控制器的调用和互连。
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串级控制器 (S7-300, S7-400)
下图显示了串级控制器的典型控制回路。

控制回路编程

按照下列步骤，使用模块化 PID 控制对此示例进行编程：

1. 设计一个控制器 FB 作为主控制器编程，如 PIDCTR。
2. 设计一个控制器 FB 作为从控制器编程，如 PIDCTR_SAF。
3. 设计一个可用来调用和连接两个控制器的函数。

4. 在函数中调用 LP_SCHED_M 指令。

5. 创建一个 AUTOHOTSPOT，在其中分配控制器数目以及循环时间的参数，以便调用主控制器
和从控制器。
从控制器的周期时间必须小于或等于主控制器的周期时间。

6. 如果 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].ENABLE = TRUE，则调用作为主控制器的控制器 FB。
7. 将 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].COM_RST 和 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].CYCLE 连接到主控制器的输

入参数 COM_RST 和 CYCLE。
8. 设置 DB_LOOP.LOOP_DAT[1].ENABLE = FALSE。
9. 如果 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].ENABLE = TRUE，则调用作为从控制器的控制器 FB。
10.将 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].COM_RST 和 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].CYCLE 连接到从控制器的 

COM_RST 和 CYCLE。
11.将主控制器的 LMN 输出参数连接到从控制器的 SP_IN 输入参数。

12.设置 DB_LOOP.LOOP_DAT[2].ENABLE = FALSE。
13.将从控制器的调节变量连接到 CPU 上控制执行器的模拟输出。

14.在 OB 100 和循环中断 OB 中调用该函数。

下图以 FC50 函数为例显示了控制器的调用和互连。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1059



PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

1060 编程和操作手册, 11/2022



多变量控制器 (S7-300, S7-400)
下图显示了多变量控制器的典型控制回路。 两个具有连续输出的 PID 控制器切换至过程。

控制回路编程

按照下列步骤，使用模块化 PID 控制对此示例进行编程：

1. 在控制器 FB（本例中为 MUL_CTR）中，声明以下输入参数：

– “Bool”数据类型的 COM_RST
– “Time”数据类型的 CYCLE
– “Real”数据类型的 SP_IN1 和 SP_IN2
– “Word”数据类型的 PV_PER1 和 PV_PER2

2. 在控制器 FB 中，声明“Word”数据类型的 LMN_PER1 和 LMN_PER2 输出参数。

3. 对两个 PID 控制器的设定值与过程值处理及其调节变量计算进行编程。

4. 从 SP_IN1 设定值与第二个 PID 控制器的调节变量之积中减去处理后的过程值 PV_PER1，计算
第一个 PID 控制器的控制偏差。

5. 从 SP_IN2 设定值与第一个 PID 控制器的调节变量之积中减去处理后的过程值 PV_PER2，计算
第二个 PID 控制器的控制偏差。

6. 将调节变量 LMN_PER1 和 LMN_PER2 连接到控制执行器的两个模拟输出。

7. 在 OB 100 和循环中断 OB 中调用控制器 FB。
下图以控制器 FB MUL_CTR 为例说明该调用。

下图以控制器 FB MUL_CTR 为例显示了控制器互连。
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3.5.2.5 调试控制器 FB (S7-300, S7-400)

调试连续控制器 (S7-300, S7-400)
可使用 PID 自整定器来调试控制器 FB，并确定 佳 PID 参数。

步骤

通过以下操作来调试连续控制器或脉冲控制器：

1. 在循环中断 OB 中调用控制器 FB，并连接输入参数和输出参数。

2. 在同一个循环中断 OB 中调用 TUN_EC 指令。

3. 将指令 TUN_EC 连接到控制器 FB，如下所示：

– 将 TUN_EC.PV 连接到已处理的过程值，如静态变量 CRP_IN_Instance_PV.OUTV 或输

出参数 PV
– 将 TUN_EC.LMN 连接到实数格式的调节变量，如静态变量 LMNGEN_C_Instance.LMN
– 将 TUN_EC.MAN 连接到手动值的输入/输出参数，如 MAN。

– 将 TUN_EC.SP_OUT 连接到设定值的输入参数，如 SP_IN
– 将 TUN_EC.GAIN 连接到比例增益，如 PID_Instance.GAIN
– 将 TUN_EC.TI 连接到积分作用时间，如 PID_Instance.TI
– 将 TUN_EC.TD 连接到微分作用时间，如 PID_Instance.TD
– 将 TUN_EC.TM_LAG 连接到时间延迟，如 PID_Instance.TM_LAG

4. 单击 TUN_EC 指令中的“ ”图标。
将打开 TUN_EC 的调试编辑器。 在 PID 自整定器下解释了调试编辑器的操作方法。

调试步进控制器 (S7-300, S7-400)
可使用 PID 自整定器来调试控制器 FB，并确定 佳 PID 参数。

步骤

按照下列步骤，调试步进控制器：

1. 在循环中断 OB 中调用控制器 FB，并连接输入参数和输出参数。

2. 在同一个循环中断 OB 中调用 TUN_ES 指令。
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3. 将指令 TUN_ES 连接到控制器 FB，如下所示：

– 将 TUN_ES.PV 连接到已处理的过程值，如静态变量 CRP_IN_Instance _PV.OUTV 或输

出参数 PV
– 将 TUN_ES.LMNR_IN 连接到已处理的位置反馈，如 LMNGEN_S_instance.LMNR_IN
– 将 TUN_ES.C_LMNUP 和 TUN_ES.C_LMNDN 连接到调节变量信号，如输出参数 

QLMN_UP 和 QLMNDN
– 将 TUN_ES.LMNR_HS 连接到上限停止位信号，如 LMNGEN_S_Instance.LMNR_HS
– 将 TUN_ES.LMNR_ON 连接到位置反馈开关，如 LMNGEN_S_Instance.LMNR_ON
– 将 TUN_ES.SP_OUT 连接到设定值的输入参数，如 SP_IN
– 将 TUN_ES.GAIN 连接到比例增益，如 PID_Instance.GAIN
– 将 TUN_ES.TI 连接到积分作用时间，如 PID_Instance.TI
– 将 TUN_ES.TD 连接到微分作用时间，如 PID_Instance.TD
– 将 TUN_ES.TM_LAG 连接到时间延迟，如 PID_Instance.TM_LAG
– 将 TUN_ES.MTR_TM 连接到电机过渡时间，如 LMNGEN_S_Instance.MTR_TM
– 如果使用死区，则将 TUN_ES.DEADB_W 连接到死区宽度，如 

DEADBAND_Instance.OUTV
– 将 TUN_ES.QLMNUP 和 TUN_ES.QLMNDN 连接到调节变量信号 

LMNGEN_S_Instance.LMNUP 和 LMNGEN_S_Instance.LMNDN
4. 单击 TUN_ES 指令中的“ ”图标。

将打开 TUN_ES 的调试编辑器。 在 PID 自整定器下解释了调试编辑器的操作方法。

3.5.3 使用 PID 自调节器 (S7-300, S7-400)

3.5.3.1 调节连续控制器和脉冲控制器 (S7-300, S7-400)

互连 TUN_EC 与控制器 (S7-300, S7-400)
TUN_EC 指令用于调节连续控制器或脉冲控制器。 根据控制器的不同，使用以下指令之一互

连 TUN_EC：

控制器 指令

FM 355 C、FM 355 S 脉冲控制器 PID_FM
FM 455 C、FM 455 S 脉冲控制器 PID_FM
PID 基本功能 带或不带 PULSEGEN 的 CONT_C
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控制器 指令

标准 PID 控制（PID Professional 可选包） PID_CP
模块化 PID 控制（PID Professional 可选包） PID

LMNGEN_C

按照以下步骤，使用控制器的指令将 TUN_EC 指令的输入参数和输出参数互联。

TUN_EC PID_FM CONT_C PID_CP
PV PV PV PV
LMN LMN LMN LMN
NORM_FAC -- -- (NM_PVHR-

NM_PVLR)*0.01
WRITE_DIS LOAD_OP 和 LOAD_PAR 

的 OR 运算

-- --

MAN_OUT LMN_RE MAN MAN
SP_OUT SP_RE SP_INT SP_INT
GAIN GAIN GAIN GAIN
TI TI TI TI
TD TD TD TD
TM_LAG TM_LAG TM_LAG TM_LAG
RATIOFAC -- -- RATIOFAC
PHASE -- -- PHASE
QMAN_ON LMN_REON MAN_ON MAN_ON
QI_SEL -- I_SEL I_SEL
QD_SEL -- D_SEL D_SEL
QWRITE LOAD_PAR 和

LOAD_OP
-- --

调节选项 (S7-300, S7-400)

预调节

在加热期间调节 PID 参数。 调节期间，将执行采用连续控制器设计的过程识别。

可通过 ADAPT1ST 来请求调节。
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设置 ADAPT1ST = TRUE 时，会同时设置 ADAPT_ON = TRUE，这将强制执行预调节。 对于预

调节，可以在 LHLM_TUN 参数中指定调节变量跳转。

仅当严重的调整错误导致过程参数使自动计算的调节变量跳转不适合重新调整时，才需要 
ADAPT1ST 参数。

ADAPT1ST = TRUE  时，TUN_EC 指令的初始化例程处于运行状态。 可以进行以下预分配：

• 系统切换为 PI 控制器。 为此，将 PI_CON 参数传输到控制器。 如果 PI_CON.GAIN 和 
PI_CON.TI 参数的值都是 0.0，则为其预分配 PI_CON.GAIN = 1.5 和 PI_CON.TI = 3600.0 s。

• PROCESS.GAIN = 999.0
• RATIOFAC = 1.0
• STATUS_H = 0; STATUS_D = 0; STATUS_C = 0

说明

除非明确要求，否则不要在 CPU 暖启动期间在其初始化例程中调用 TUN_EC 指令，这对

其它指令也适用。 如果调用，所有过程参数都将丢失。

通过 ADAPT1ST = TRUE 和正向的后续设定值跳转 ≥ MIN_STEP 开始调节。

通常，预调节期间，设定值跳转会从冷却过程的设定值（环境温度）跳至工作点附近。 任
何设定值均可用作初始状态，只要它能够确保过程处于稳定状态即可。 调节期间不允许指

定任何其它设定值跳转。

预调节趋势特性
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精确调节 
只有在正确实施预调节之后才能进行精确调节。 当 ADAPT_ON = TRUE 时，TUN_EC 决定其

执行预调节还是精确调节。 如果过程的相关信息已经可用，TUN_EC 将自动计算调节变量跳

转并执行精确调节。 如果关于过程的信息不可知，则执行预调节。 

启动调节

可以从自动模式或手动模式启动调节：

• 从自动模式启动调节

在自动模式下，设置 ADAPT_ON 或 ADAPT1ST = TRUE，并指定设定值跳转 ≥ MIN_STEP。
• 从手动模式启动调节

在手动模式下，设置 ADAPT_ON 或 ADAPT1ST = TRUE，并指定设定值跳转 ≥ MIN_STEP。 
为使设定值跳转生效并使调节开始，随后必须复位 MAN_ON = FALSE 。

冷却调节

只有在正确实施预调节之后才能进行冷却调节。 此操作在 PHASE 4 中启动。当设置了 
COOLID_ON = TRUE 时，控制器会设置为手动模式，并输出 LLLM_TUN： MAN_OUT 
= LLLM_TUN。TUN_EC 切换到 PHASE = 3，而 COOLID_ON 立即再次复位。 只要发现过程值

趋势的拐点，TUN_EC 便会切换回闭环控制 (PHASE = 4)。TUN_EC 会确定比率因子 
RATIOFAC，其值将被转发到控制器的脉冲发生器。

冷却调节趋势特性
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说明

• COOLID_ON 的起始位可在设置 ADAPT1ST 或 ADAPT_ON 同时或在控制器参数调节期间进行
设置。 这确保可以在控制器加热参数的调节完成之后立即启动冷却调节。

• 对于带有多个热耦合温度区的设备（例如塑料机器），应在所有 (!) 区域都完成预调节后再启
动冷却调节；否则预调节结果无效。

取消调节

要在设定值跳转前取消调节，必须设置 ADAPT_ON = FALSE 。 要在设定值跳转之后取消调节

（PHASE 2 或 3）或取消冷却调节，必须切换到手动模式 (MAN_ON = TRUE)。
通过在主动调节（PHASE 2 或 3）期间设置 ADAPT_ON、ADAPT1ST 或 COOLID_ON，则不会

取消而是完成该调节。 由于未复位 ADAPT_ON、ADAPT1ST 或 COOLID_ON，因此一旦满足

启动条件，便会重新启动调节。

调节阶段 (S7-300, S7-400)
控制器调节期间会经过各个阶段。 可在 PHASE  参数中读取这些阶段。
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PHASE = 0
当创建了 TUN_EC 的背景数据块，PHASE 参数将预分配为零，而 MAN_ON 参数预分配为 
TRUE。 因此，系统将在第一个周期之后切换到手动模式 (PHASE = 7)。 可以直接通过手动

模式 (ADAPT_ON = TRUE) 启动预调节，也可以切换到自动模式。 初次切换到自动模式 
MAN_ON = FALSE 时，将采用 PI_CON 的参数。 GAIN 和 TI 的默认值为： GAIN = 1.5, TI = 
1h.

PHASE = 2
只要为暖过程状态的工作点指定设定值正向跳转 ≥ MIN_STEP，便会在预调节期间将 
LHLM_TUN 分配给 MAN_OUT，而在精确调节期间将 TUN_EC 计算得出的值分配给 
MAN_OUT，同时还会设置 QMAN_ON = TRUE。 将这两个值都传送到 PID 控制器。 在手动

模式下，通过这些值来控制 PID 控制器。MIN_STEP 应大于设定值和过程值操作范围的 10%。

PHASE = 3
如果识别到跳转响应的拐点 (STATUS_H = 2)，或者过程值已达到设定值跳转高度的 70% 
(STATUS_H = 3)，则说明设计了具有稳妥设置的 PI 控制器。 控制器增益 GAIN 被限制在 0.2 
到 20.0 的范围内。 自该点起，控制器将立即开始充当 PI 控制器并尝试使受控系统达到稳定

状态。TUN_EC 会在 GAIN、TI 和 PI_CON 中存储新确定的 PI 控制器。 以前的 PI 控制器值保

存在 PI_CON_OLD 中。 如果达到稳态条件需要很长一段时间（温度过程中的慢速瞬态响

应），则可设置 STEADY = TRUE 以在基本达到稳态条件时使用当前数据初始化控制器设计。 
也可以通过指定 STEADY = TRUE 以在 PHASE = 3 或 PHASE = 4 的后期使用当前数据重新初

始化控制器设计。 这通常可以进一步改善控制器设计。

如果发生过调或如果未发现拐点，为预调节选择的调节变量跳转大小 LHLM_TUN 可能已经

过大。 这不一定会导致较差的控制器调节。 对于下次预调节，为 LHLM_TUN 所选择的值应

减小约 20%。

当 TUN_EC 已识别到稳态条件，或者在设定值跳转后已经过时间 30 × TI（TI：PHASE = 3 中
设置的 PI 控制器的积分作用时间），则表明改进了控制器设计，并且系统会切换到 PHASE 
= 4。TUN_ES 将在 GAIN、TI、TD 和 PI_CON 或 PID_CON 中存储新确定的 PI/PID 控制器参数。 
以前的 PID 控制器值保存在 PID_CON_OLD 中。 如果可能，设计一个 PID 控制器和一个 PI 控
制器。 如果 PID_ON = TRUE，将激活 PID 控制器。 否则，将激活 PI 控制器。应对 GAIN 加
以限制，使开环的环路增益（GAIN 和过程增益的乘积）小于 80.0。

PHASE = 4
在本阶段，控制器通过其调节后的参数进行控制。 在此状态下，可以启动冷却调节、精准

调节或预调节。
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可以随时在 PI 控制器和 PID 控制器之间进行无波动式切换。 

执行预调节 (S7-300, S7-400)

要求

• 已在 CPU 中装载指令和工艺对象。

• TUN_EC 与连续控制器或脉冲控制器互联。

• MAN_ON = FALSE
• 控制器处于自动模式。

• 过程处于稳态条件。

步骤

要确定初次调试的 优 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

2. 从“模式”(Mode) 下拉列表中选择“预调节”(Pretuning)。
TUN_EC 准备好执行调节。

3. 选择控制器结构。

4. 在“调节变量”(Manipulated variable) 字段中，输入在转换到 PHASE = 3 之前使用的调节变量。

5. 在“设定值”(Setpoint) 字段中输入设定值。 设定值跳转必须为 ≥ MIN_STEP。 新调节变量仅
在输入另一设定值时才生效。

6. 单击 “启动调节”(Start tuning) 图标。
将设定值和调节变量传送到控制器。 预调节启动。 显示调节的状态。

执行精确调节 (S7-300, S7-400)

要求

• 已在 CPU 中装载指令和工艺对象。

• TUN_EC 与连续控制器或脉冲控制器互联。

• MAN_ON = FALSE
• 控制器处于自动模式。

• 过程处于稳态条件。
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步骤

要确定操作点处的 佳 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

2. 从“模式”(Mode) 列表中选择“精确调节”(Fine tuning)。
TUN_EC 准备好执行调节。

3. 选择控制器结构。

4. 在“设定值”(Setpoint) 字段中输入设定值。 设定值跳转必须为 ≥ MIN_STEP。
5. 单击 “启动调节”(Start tuning) 图标。

新设定值已发送到控制器。TUN-EC 将计算调节变量跳转。 精确调节启动。显示调节的状态。

执行冷调节 (S7-300, S7-400)
冷却调节期间，使用两个相反的致动器（例如，加热/冷却）为闭环控制确定比率因子。

要求

• 已正确实施预调节。

• 已在 CPU 中装载指令和工艺对象。

• TUN_EC 与连续控制器或脉冲控制器互联。

• MAN_ON = FALSE
• 控制器处于自动模式。

• 过程处于稳态条件。

步骤

要确定比率因子，请按下列步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

2. 从“模式”(Mode) 下拉列表中选择“冷却调节”(Cooling tuning)。
TUN_EC 准备好执行调节。

3. 选择控制器结构。

4. 在“调节变量”(Manipulated variable) 字段中，输入在发现拐点之前使用的调节变量。

5. 单击 “启动调节”(Start tuning) 图标。
冷却调节启动。 显示调节的状态。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1071



手动调节 (S7-300, S7-400)
预调节或精确调节后，如果发生振荡或者设定值跳转更改后闭环控制中出现过调，则可手动

更改 PID 参数。 例如，可以将控制器增益 GAIN 复位到原始值的 80%，将积分作用时间 TI 复
位到原始设置的 150%。 在脉冲控制器中，可能发生小型连续振荡，可通过扩展死区 
DEADB_W 来消除该振荡。

要求

• 已在 CPU 中装载指令和工艺对象。

步骤

要手动确定 优 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

2. 从“模式”(Mode) 列表中选择“手动”(Manual)。
3. 选择控制器结构。

4. 在“P”、“I”和“D”字段中输入新的 PID 参数。

5. 在“调节”(Tuning) 组中单击“将参数发送到控制器”(Send parameters to the controller) 图
标 。

6. 在“当前值”(Current values) 组中选中“更改设定值”(Change setpoint) 复选框。

7. 输入新设定值并在“当前值”(Current values) 组中单击  图标。

8. 如有必要，清除“手动模式”(Manual mode) 复选框。
此时控制器使用新 PID 参数工作并控制新设定值。

9. 根据趋势特性检查 PID 参数的质量。

10.重复步骤 3 到 9，直至对控制器结果满意为止。

3.5.3.2 调节步进控制器 (S7-300, S7-400)

互连 TUN_ES 与控制器 (S7-300, S7-400)
TUN_ES 指令用于调节步进控制器。 根据控制器的不同，使用以下指令之一互连 TUN_ES：

控制器 指令

FM 355 S 步进控制器 PID_FM
FM 455 S 步进控制器 PID_FM
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控制器 指令

PID 基本功能 CONT_S
TCONT_S

标准 PID 控制（可选包） PID_ES
模块化 PID 控制（可选包） PID

LMNGEN_S

使用控制器的指令将 TUN_ES 指令的输入参数和输出参数互联。

TUN_ES PID_FM CONT_S TCONT_S PID_ES
PV PV PV PV PV
LMNR LMN_A -- -- LMNR_IN
NORM_FAC -- -- -- (NM_PVHR-

NM_PVLR)*0.01
C_LMNUP QLMNUP QLMNUP QLMNUP QLMNUP
C_LMNDN QLMNDN QLMNDN QLMNDN QLMNDN
LMNR_HS QLMNR_HS LMNR_HS LMNR_HS LMNR_HS
LMNR_ON QLMNR_ON -- -- LMNR_ON
WRITE_DIS LOAD_OP 和 

LOAD_PAR 的 OR 运
算

-- -- --

MAN_OUT LMN_RE -- -- MAN
SP_OUT SP_RE SP_INT SP_INT SP_INT 或

SP_EXT
GAIN GAIN GAIN GAIN GAIN
TI TI TI TI TI
TD TD -- -- TD
TM_LAG TM_LAG -- -- TM_LAG
MTR_TM MTR_TM MTR_TM MTR_TM MTR_TM
DEADB_W DEADB_W DEADB_W DEADB_W DEADB_W
PHASE -- -- -- PHASE
QMAN_ON LMN_REON -- -- MAN_ON
QLMNS_ON LMNSOPON LMNS_ON LMNS_ON LMNS_ON
QLMNUP LMNUP_OP LMNUP LMNUP LMNUP
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TUN_ES PID_FM CONT_S TCONT_S PID_ES
QLMNDN LMNDN_OP LMNDN LMNDN LMNDN
QI_SEL -- -- -- I_SEL
QD_SEL -- -- -- D_SEL
QWRITE LOAD_PAR 和

LOAD_OP
-- -- --

调节选项 (S7-300, S7-400)

预调节 
在加热期间调节 PID 参数。 调节期间，将执行采用连续控制器设计的过程识别。

可通过 ADAPT1ST 来请求预调节。

如果设置了 ADAPT1ST = TRUE，随后 ADAPT_ON = TRUE 和阀门都将关闭 (PHASE = 1)。
ADAPT1ST = TRUE  时，TUN_ES 指令的初始化例程处于运行状态。 可以进行以下预分配：

• 系统切换为 PI 控制器。 为此，将 PI_CON 参数传输到控制器。 如果 PI_CON.GAIN 和 
PI_CON.TI 参数的值都是 0.0，则为其预分配 PI_CON.GAIN = 1.5 和 PI_CON.TI = 3600.0 s。

• PROCESS.GAIN = 999.0
• STATUS_H = 0; STATUS_D = 0

说明

除非明确要求，否则不要在 CPU 暖启动期间在其初始化例程中调用 TUN_ES 指令，这对

其它指令也适用。 如果调用，所有过程参数都将丢失。

在设定值跳转 ≥ MIN_STEP 之后，将测量电机转换时间，然后执行预调节。 对于预调节期间

的过程激励，TUN_ES 会将 LHLM_TUN 参数用于调节变量跳转。 对于带位置反馈的步进控

制器，将直接趋近 LHLM_TUN 值。 对于不带位置反馈的步进控制器，控制阀会完全打开，然

后向闭合位置移动，直到由 (100 - LHLM_TUN) 指定的电机转换时间部分结束。

使用不带位置反馈的步进控制器的电机转换时间测量进行预调节
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精确调节

可以使用 ADAPT_ON 来启动仅用于带位置反馈的步进控制器的调节。TUN_ES 将使用旧的过

程值来确定执行不带电机转换时间测量的预调节或还是精确调节。 使用 ADAPT_ON = TRUE 
和正向的后续设定值跳转 ≥ MIN_STEP 进行调节。随后 TUN_ES 会立即输入 PHASE = 2 并在

预调节的情况下执行到 LHLM_TUN 的调节变量跳转，在精确调节的情况下则执行到自动计

算的调节变量。 
通常，预调节期间，设定值跳转会从冷却过程的设定值（环境温度）跳至工作点附近。 任
何设定值均可用作初始状态，只要它能够确保过程处于稳定状态即可。 调节期间不允许指

定任何其它设定值跳转。

启动调节

可以从自动模式或手动模式启动调节：

• 从自动模式启动调节

在自动模式下，设置 ADAPT_ON 或 ADAPT1ST = TRUE，并指定设定值跳转 ≥ MIN_STEP。
• 从手动模式启动调节

在手动模式下，设置 ADAPT_ON 或 ADAPT1ST = TRUE，并指定设定值跳转 ≥ MIN_STEP。 
为使设定值跳转生效并使调节开始，随后必须复位 MAN_ON = FALSE 。
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取消调节

要在设定值跳转前取消调节，必须设置 ADAPT_ON = FALSE 。 要在设定值跳转之后取消调节

（PHASE 2 或 3），必须切换到手动模式（MAN_ON = TRUE 或 LMNS_ON = TRUE）。

通过在主动调节（PHASE 2 或 3）期间设置 ADAPT_ON 或 ADAPT1ST，则不会取消而是完成

该调节。 由于未复位 ADAPT_ON 或 ADAPT1ST，因此一旦满足启动条件，便会重新启动调节。

调节阶段 (S7-300, S7-400)
控制器调节期间会经过各个阶段。 可在 PHASE  参数中读取这些阶段。

PHASE = 0
当创建了 TUN_ES 的背景数据块，PHASE 参数将预分配为零，而 LMNS_ON 参数预分配为 
TRUE。 因此，系统将在第一个周期之后切换到手动模式 (PHASE = 7)。 可以直接通过手动

模式 (ADAPT_ON = TRUE) 启动预调节，也可以切换到自动模式。 初次切换到自动模式 
MAN_ON = FALSE 时，将采用 PI_CON 的参数。GAIN 和 TI 的默认值为： GAIN = 1.5, TI = 1h.

PHASE = 1
通过 ADAPT1ST = TRUE 启动调节后，TUN_ES 会关闭控制阀（调节变量 = 0 或 LMNS_ON = 
LMNDN = TRUE），并等待设定值正向跳转 ≥ MIN_STEP。

PHASE = 2
只要为暖过程状态的工作点指定设定值正向跳转 ≥ MIN_STEP，便会在预调节期间将 
LHLM_TUN 分配给 MAN_OUT，而在精确调节期间将 TUN_ES 计算得出的值分配给 
MAN_OUT，MIN_STEP 应大于设定值和过程值工作范围的 10%。

对于带位置反馈的步进控制 (LMNR_ON=TRUE)，将值 TRUE 分配给 QMAN_ON。 控制器根据 
MAN_OUT 的值控制阀，TUN_ES 计算电机转换时间 MTR_TM。

对于不带位置反馈的步进控制，系统会将 QLMNS_ON 和 QLMNUP 设置为 TRUE，此时阀门

移动至上端停止位。 到达上端停止位 (LMNR_HS =TRUE)) 时，TUN_ES 将计算电机转换时间，

并将其转发至控制器。 然后阀门向闭合位置移动，直至达到 MAN_OUT 的值 (QLMNDN = 
TRUE)。
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PHASE = 3
如果识别到跳转响应的拐点 (STATUS_H = 2)，或者过程值已达到设定值跳转高度的 70% 
(STATUS_H = 3)，则说明设计了具有稳妥设置的 PI 控制器。 控制器增益 GAIN 被限制在 0.2 
到 20.0 的范围内。 自该点起，控制器将立即开始充当 PI 控制器并尝试使受控系统达到稳定

状态。TUN_ES 会在 GAIN、TI 和 PI_CON 中存储新确定的 PI 控制器。以前的 PI 控制器值保

存在 PI_CON_OLD 中。 如果达到稳态条件需要很长一段时间（温度过程中的慢速瞬态响

应），则可设置 STEADY = TRUE 以在基本达到稳态条件时使用当前数据初始化控制器设计。 
也可以通过指定 STEADY = TRUE 以在 PHASE = 3 或 PHASE = 4 的后期使用当前数据重新初

始化控制器设计。 这通常可以进一步改善控制器设计。

如果发生过调或如果未发现拐点，为预调节选择的调节变量跳转大小 LHLM_TUN 可能已经

过大。 这不一定会导致较差的控制器调节。 对于下次预调节，为 LHLM_TUN 所选择的值应

减小约 20%。

当 TUN_ES 已识别到稳态条件或自设定值跳转后已经过时间 30 × TI（TI：PHASE = 3 中设置

的 PI 控制器的积分作用时间），控制器设计会得到改进并且系统会切换到 PHASE = 4。
TUN_ES 将在 GAIN、TI、TD 和 PI_CON 或 PID_CON 中存储新确定的 PI/PID 控制器参数。以

前的 PID 控制器值保存在 PID_CON_OLD 中。如果可能，设计一个 PID 控制器和一个 PI 控制

器。 如果 PID_ON = TRUE，则激活 PID 控制器，否则激活 PI 控制器。 对于复杂过程，无论 
PID_ON 如何，TUN_ES 始终设计 PI 控制器。对 GAIN 加以限制，使开环的环路增益（GAIN 
和过程增益的乘积）小于 40.0。

PHASE = 4
在本阶段，控制器通过其调节后的参数进行控制。 在此状态下，可以启动精准调节或预调节。

可以随时在 PI 控制器和 PID 控制器之间进行无波动式切换。 

执行预调节 (S7-300, S7-400)
在加热期间预调节控制器参数。 调节期间，将执行采用连续控制器设计的过程识别。

要求

• 已在 CPU 中装载指令和工艺对象。

• TUN_ES 与步进控制器互联。

• MAN_ON = FALSE
• 控制器处于自动模式。

• 过程处于稳态条件。
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步骤

要确定初次调试的 优 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

2. 从“模式”(Mode) 下拉列表中选择“预调节”(Pretuning)。
TUN_ES 准备好执行调节。

3. 选择控制器结构。

4. 在“调节变量”(Manipulated variable) 字段中，输入在转换到 PHASE = 3 之前使用的调节变量。

5. 输入一个新设定值。 设定值跳转必须为 ≥ MIN_STEP。
6. 单击“启动调节”(Start tuning) 图标。

预调节启动。显示调节的状态。

执行精确调节 (S7-300, S7-400)
对于带位置反馈的步进控制器，可启动精确调节。 
在设定值正向跳转期间，如果存在从一个工作点到另一个工作点的更改，或当过程响应中存

在更改时，可对控制器进行在线精确调节。

要求

• 已在 CPU 中装载指令和工艺对象。

• TUN_ES 与步进控制器互联。

• MAN_ON = FALSE
• TUN_ES 指令和控制器的反馈为 LMNR_ON = TRUE。
• 控制器处于自动模式。

• 过程处于稳态条件。

步骤

要确定初次调试的 优 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

2. 从“模式”(Mode) 列表中选择“精确调节”(Fine tuning)。
TUN_ES 准备好执行调节。

3. 选择控制器结构。
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4. 输入一个新设定值。 设定值跳转必须为 ≥ MIN_STEP。
5. 单击“启动调节”(Start tuning) 图标。

精确调节启动。 调节变量由 TUN_ES 确定。显示调节的状态。

手动调节 (S7-300, S7-400)
预调节或精确调节后，如果发生振荡或者设定值跳转更改后闭环控制中出现过调，则可手动

更改 PID 参数。 例如，可以将控制器增益 GAIN 复位到原始值的 80%，将积分作用时间 TI 复
位到原始设置的 150%。

要求

• 已在 CPU 中装载指令和工艺对象。

• TUN_ES 与步进控制器互联。

• MAN_ON = FALSE
• 控制器处于自动模式。

• 过程处于稳态条件。

步骤

要手动确定 优 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

2. 从“模式”(Mode) 列表中选择“手动”(Manual)。
3. 选择控制器结构。

4. 在“P”、“I”和“D”字段中输入新的 PID 参数。

5. 在“调节”(Tuning) 组中单击“将参数发送到控制器”(Send parameters to the controller) 图标。

6. 在“当前值”(Current values) 组中选中“更改设定值”(Change setpoint) 复选框。

7. 输入新设定值并在“当前值”(Current values) 组中单击  图标。

8. 如有必要，清除“手动模式”(Manual mode) 复选框。
此时控制器使用新 PID 参数工作并控制新设定值。

9. 根据趋势特性检查 PID 参数的质量。

10.重复步骤 3 到 9，直至对控制器结果满意为止。
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3.5.4 控制器模块的基本原理 (S7-300, S7-400)

3.5.4.1 输入 (S7-300, S7-400)

简介 (S7-300, S7-400)
可将不同类型的传感器连接到模拟量输入。 然后处理传感器的输入信号，以满足用户需求。

可使用数字量输入设置模块的不同工作模式。

在连续控制器和步进控制器上，模拟量输入和数字量输入的结构相同。

输入的数目

输入 FM 355 FM 355-2 FM 455
处理模拟值的模拟量输入 4 4 16
补偿热电偶的参比端输入 1 1 1
数字量输入 8 8 16

模拟量输入 (S7-300, S7-400)

模拟量输入的函数块

下图说明了如何准备模拟值：
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D
×â îÜ Ù…

ł` Û° —˘ ï„ æ×ßø—ï

˚ï —ï œþ

îÜ

˝¯ ìý

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

1080 编程和操作手册, 11/2022



调整传感器

可设置模拟量输入参数，以便适用于不同传感器。 可使用下面的设置：

• 不处理模拟量输入（例如，未使用的输入）

如果选择该选项，所有 PID 参数设置为零，不处理控制器通道，并且不计算调节变量。

• 电流传感器，0 mA 到 20 mA
• 电流传感器，4 mA 到 20 mA
• 电压传感器，0 V 到 10 V 
• Pt 100，–200 °C 到 +850 °C
• Pt 100，–200 °C 到 +556 ºC（双分辨率）

• Pt 100，–200 °C 到 +130 ºC（四倍分辨率）

• B 型、J 型、K 型、R 型和 S 型热电偶（模拟量输入设置为 ±80 mV）
• 空闲的热电偶（模拟量输入设置为 ±80 mV）
在“模拟量输入”(Analog input) 画面表中，指定模拟量输入的参数。

在摄氏温度/华氏温度之间切换

温度测量单位为 °C 或 °F。

调整为电流频率

为了抑制模拟量信号测量过程中的干扰，可以将正在处理的输入信号调整为电流频率。 可
使用下面的设置：

• 50 Hz 模式

• 60 Hz 模式

参比端

如果将热电偶设置为模拟量输入上的传感器，则可将 Pt 100 连接到模块的参比端输入，以

便补偿参比端热电偶元件的温度。 也可组态一个静态的参比端温度。

对于 FM 355，也可通过分配参数对热电偶 J、K 和 E 进行内部补偿。内部温度传感器可直接

测量模块中的参比端温度。

使用参比端输入时，各控制器的采样时间将相应地延长参比端输入的转换时间。
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模拟值处理

模拟值处理提供了用于准备输入信号的各种可分配选项。 下表是这些参数和其可分配值的

概述。

参数 可分配值 注

分辨率 • 12 位
 
• 14 位

转换时间 20 ms（50 Hz）
转换时间 162/3 ms（60 Hz）
转换时间 100 ms

滤波器 • 开/关
• 时间常数，以秒为单位

由时间常量定义时间响应的一阶滤波

器。

平方根 • 开/关 用于线性化传感器信号，即，将过程

值用作与测量的过程变量具有二次关

系的物理量。

折线 • 开/关
• 可选择 13 个插值点，

– 使用电流输入，以 mA 为单

位

– mV（电压输入）

要线性化编码器的特性，

标准化 • 上限值

• 下限值

用于将输入信号转换为不同的测量单

位，转换方式是通过在起始值（下

限）和结束值（上限）之间进行线性

插值

说明

标准化/折线： 通过折线将 mA 或 mV 单位转换为测量单位，如果无法通过折线进行转换，则

通过标定进行转换。 折线通常用于空闲热电偶的线性化或者其它线性化。

复制参数

通过 FM 的模拟量输入，可将参数从一个输入处传送到一个或多个其它输入处。 这样，输出

通道的所有已分配参数都将传送到目标通道。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

1082 编程和操作手册, 11/2022



数字量输入 (S7-300, S7-400)

工作模式 
可以通过数字量输入更改单个控制器通道的工作模式。

可以组态数字量输入的控制作用方向。 下列设置可用于数字量输入：

• 高电平有效

• 低电平有效，或开路

可以选择以下工作模式：

• 通过调用 FB PID_FM，切换到调节值的设定值

• 切换到下列模式（通过模拟量输入切换到调节值的设定值）

• 切换到安全调节值

对步进控制器，还可通过数字量输入定义下列信号：

• 反馈： 起动设备达到停止上限

• 反馈： 起动设备达到停止下限

并行调节 (S7-300, S7-400)
“并行调节”功能只适用于 FM 355-2。

临近区（强热耦合区域）

如果使用模块的两个或多个温度控制元件来控制温度，如控制一个板的温度（例如两个加热

器和两个具有强热耦合关系的被测过程值），则可以同时调节这些控制元件。 操作步骤如

下所示：

1. 在 A 区或 B 区中定义通道组。

2. 开始调节这些通道中的一个。 然后将自动开始对剩余通道进行调节。

说明

然而在通过设定的步进行激励时，必须确保同步设置了设定的步。 使用向导时，只能为

一个通道指定 PID_ON 和 TUN_DLMN/ TUN_CLMN 参数。 开始调节之前，需要通过 FB 
FMT_PID 对应的背景 DB 指定剩余通道的参数。

取消调节

如果某个通道出错（相位 0 或相位 1 末尾），则将取消调节所有通道。
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可以通过在其中任意一个通道中设置 TUN_ON=FALSE 来重置调节。

当一个通道转入安全模式时，也将禁止调节其它所有相关通道。

向导中仅显示选定通道的状态信息。 对于其它所有通道的出错原因，请参见相应的背景 DB。

优势

每个相应的控制器都会输出其调节的调节变量，直到所有控制器都已退出相位 2。这样可防

止首先完成调节的控制器因调节变量发生变更更，而导致剩余控制器的调节结果错误。

注意

当相关通道中的一个通道达到设定步的 75% 时，则不会终止调节（超调风险）。 只有所有

相关控制器都完成调节时，才会启动自动模式。

临近区（弱热耦合区域）

一般来说，通过执行调节会反映出控制器之后的工作方式。 当生产期间并行操作各个区间

时导致各区间的温差保持相同，那么在调节期间相邻区的温度级别也会随之升高。

测试开始时的温差不受影响，这是因为在开始加热时中会补偿该温差 (initial rise = 0)。

3.5.4.2 偏差 (S7-300, S7-400)

复制通道 (S7-300, S7-400)
FM 支持数据从一个控制器通道传送到一个或多个其它通道。 所有输出通道的设置都将被传

送到目标通道。

控制器类型 (S7-300, S7-400)
所有控制器模块偏差的结构都相同。

1. 将实际值信号设置为有效的实际值。

2. 将设定值信号设置为有效的设定值。

3. 从有效的实际值可以推算出有效的设定值。

4. 并将偏差传送到控制算法中。
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可选择设定值和实际值的信号源，并将控制器模块用作：

• 设定值固定的级联控制器

• 三位控制器

• 比例调节器/混合控制器

设定值固定的级联控制器

在级联控制中，将主控制器的设定值设置为从控制器的调节值。 

三位控制器

三位控制器有三个实际值输入。 对混合控制，通过添加实际值 A、B 和 C 可以生成总量 PV。
• 混合控制

混合控制器总是作为从控制器。 相应的主控制器是三分量控制器。

主控制器的调节变量可通过实际值 D 输入进行互连。 通过控制器设定值输入值，可定义

混合因子。

比例调节器

比例调节器总是作为从控制器。 相应的主控制器通常则使用定点控制器。

主控制器的实际值将作为实际值 D。通过该设定值输入值，可定义比例因子。 如果将控制

器输出作为比例因子，则设定值将从“0 .. 100%”转换为取值范围“下限 ... 上限”，即以上

限和下限方式表示（标准化）。

混合控制

混合控制器总是作为从控制器。相应的主控制器是三分量控制器。

主控制器的调节变量作为过程值 D 激活。混合因子由控制器的设定值输入中的值定义。

总量控制器调节变量的取值范围为 0% 到 100%。  从控制器将实际值输入 D 中的此变量转

换到实际值 A 的范围。实际值 A 的取值范围由所选模拟量输入的“上限”和“下限”标准

化值来定义。

如果从控制器的调节变量达到限制阈值后，或者从控制器的设定值梯度受限于设定值分支中

的斜坡函数，则主控制器的积分分量将在指定的方向被禁用（反重置终结），直到在从控制

器中消除了导致该限制的原因。
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设定值、实际值、D 作用输入以及干扰变量的信号选择 (S7-300, S7-400)

信号选择

可激活设定值、实际值、 D 输入（微分作用输入）值的不同信号源，以及每个控制器通道

上的扰动变量。 下表概述了信号选择的选项。

表格 3-2 设定值、实际值、D 输入和扰动变量的信号选择。

受影响的值 可选信号源

设定值 • 用户程序中由函数块定义的值

• 模拟量输入调节后的模拟值

• 另一个控制器通道（级联控制器情况下）的调节值（LMN、

LMN_A 或 LMN_B）
实际值 A、B 和 C • 零

• 模拟量输入调节后的模拟值

（也可通过因子计算实际值 B 和 C）
实际值 D • 零

• 模拟量输入调节后的模拟值

• 其它控制器通道的设定值

D 输入的值（仅与 PD 
或 PID 控制器有关）

• 内部控制器通道死区后的偏差

• 模拟量输入调节后的模拟值

• 控制器通道的取反有效实际值

干扰变量 • 零

• 模拟量输入调节后的模拟值

准备设定值  (S7-300, S7-400)
下列功能可影响设定值调节为有效过程值：

设定值源

可通过下列方式定义设定值：

• 一条指令

• 一个模拟量输入

• 模块中另一个控制器通道的经调节输出值

可以为混合控制器或级联控制中的从控制器选择输出值源。 
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• 模块（仅 FM 355-2）中另一个控制器通道的经调节输出值 A
• 模块（仅 FM 355-2）中另一个控制器通道的经调节输出值 B

安全设定值

当 CPU 发生故障或停止时，模块可以设置安全设定值。

输入安全设定值，然后设置“设定值 = 安全设定值”，作为对 CPU 停止的响应。

CPU 发生故障时的响应

如果 CPU 发生故障或停止，则控制器模块可设置以下设定值：

• 设定值 = 后有效设定值

如果将“从指令”设置为设定值选择，则设定值将保持为 CPU 发生故障或停止后设置的

后一个值。 
如果设定值由 FM 控制器的输出值或模拟量输入来定义，则设定值将随激活的值改变。 

• 设定值 = 安全设定值

如果输入了一个安全设定值，则模块将设定值更正为该值。

对模块启动的响应（仅 FM 355 和 FM 455）
模块启动期间，控制器模块可将这些值更正为下列设定值：

• 设定值 = 后有效设定值

• 设定值 = 安全设定值

斜坡

通过选择从物理起点值到终点值范围内的斜坡上升时间，来限制设定值的速率变化。

设定值限制

如果通过函数块或调节后模拟量输入的模拟值定义设定值，则该设定值被限制为可组态的上

限和下限。

如果另一个控制器通道的经调节输出值被激活作为比率控制器的设定值，则该值将用作过程

值 D 的倍增因子。在这种情况下，以百分比形式输入的设定值可借助上限和下限进行标定。

如果另一个控制器通道的输出值将用作固定设定值控制器或级联控制器的设定值，则可借助

所选过程值通道的标准化常量将该值标定为物理值。
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倍增

过程值 A 用作受控变量，而过程值 D 用作“比率控制器”类型的比率变量。 将设定值输入

作为比例因子。 该设定值将乘以过程值 D，然后加上可调整的偏移量进行调整，形成一个

有效的设定值。 如果禁用过程值 D，则只将偏移量加到设定值上。

准备实际值  (S7-300, S7-400)
调节后形成有效实际值的实际值则取决于控制器结构。

固定设定值和级联控制器的有效实际值

有效实际值等于可从模拟量输入源得出的实际值 A。 将忽略实际值 B、C 和 D。

三位控制器的有效实际值

通过将实际值 A、B 和 C 以及可调偏差量相加来计算有效实际值。 也可通过因子计算实际值 B 
和 C。 将忽略实际值 D。

比例调节器中的有效实际值

比例调节器可选择下列实际值

• 实际值 A： 模拟量输入调节后的信号

• 实际值 D： 主控制器的实际值。

将比例因子定义为设定值。 

如果已将控制器输出激活为比例因子 FAC，则设定值通过下限和上限从“0 ...100%”转换为取

值范围“下限 ... 上限”（缩放）。

混合控制器中的有效实际值

混合控制器可选择下列实际值

• 实际值 A、B 和 C。相关模拟量输入的经调节信号。

• 实际值 D： 主控制器的实际值。

将单个受控系统的比例因子定义为设定值。
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总量控制器的调节变量的取值范围设置为“0% 到 100%”。 从控制器将输入 D 中的该变量转

换到实际值 A 的取值范围“下限 ... 上限”（标定）。

主控制器的调节变量通过从控制器的“实际值 D”进行互连。 通过控制器设定值输入上设定

的值，可以定义混合因子 FAC。

中断 (S7-300, S7-400)

限值监视

控制器模块具有限值监视功能。 该值将监视以下值的上下限

• 控制偏差

• 有效过程值

警告与报警的上限和下限。 可为这些限制设置滞后值。

下图显示出警告和报警限制的滞后：

3.5.4.3 控制算法 (S7-300, S7-400)

FM 355-2 控制算法 (S7-300, S7-400)

控制算法的组件

连续控制器 (FM 355-2 C) 和脉冲控制器 (FM 355-2 S) 具有相同的控制算法结构。  对于步进

控制器，不能选择冷却和控制区按钮 (FM 355-2 S)。
下图显示了连续控制器和脉冲控制器的控制算法方框图。
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控制算法： 并联结构中的 PID
在所组态的采样时间周期内，将根据 PID 位置算法的控制偏差计算控制器的调节变量。 以
纯并行结构实现该控制器。 可单独禁用比例、积分和微分作用。 要禁用积分和微分作用，将

相应的参数 TI 或 TD 设为 0。
下图显示了 FM 355-2 的控制算法（并行结构）：

+X

P

I

D

ER LMN

P_SEL

DISV

GAIN PFAC_SP

TI

TD

SP

Öˆ

˚˛ ÕÆ

FM 355 和 FM 455 的控制算法 (S7-300, S7-400)

控制算法的组件

可选择控制算法下列工作模式：

• 温度控制器（自整定模糊控制器）

• PID 控制器

C 控制器和 S 控制器具有相同的控制算法结构。 下图显示了控制算法的方框图：
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控制算法和控制器结构

在组态的采样时间内，基于 PID 定位算法中的控制偏差计算连续控制器的调节变量。 该控

制器设计为纯并行结构（参见下图）。可单独禁用比例、积分和微分作用。要禁用积分和微

分作用，将相应的参数 TI 或 TD 设为 0。
下图显示了 FM 355 的控制算法（并行结构）：

+X

P

I

D

ER LMN

P_SEL

DISV_SEL

DISV

GAIN

£¤ àı øŒ£'

选择工作模式 (S7-300, S7-400)

选择工作模式

如果将“PID 控制器”条目设置为如下控制器类型，则可选择不同的工作模式：

• P，实现比例调节器

• PI，实现 PI 控制器

• PD，实现 PD 控制器
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• PID，实现 PID 控制器

• I，实现积分控制器

• ID，实现 ID 控制器

• D，实现 D 控制器

从手动模式到自动模式的无扰动切换

如果选择了“从手动模式到自动模式的无扰动切换”(Bumpless change from manual to 
automatic mode)（不适用于步进控制器），则以手动模式跟踪积分器，以便从手动切换到

自动的过程中调节变量不会由于比例和微分作用而步进。 偏差只能由积分作用缓慢更正。 如
果没有选择从手动到自动无扰动切换，则在手动模式切换到自动模式的过程中调节变量对应

于当前偏差执行一步。 该功能将快速更正当前的控制错误。

说明

步进控制器在从手动到自动模式转换时始终受脉冲动作影响。 现有误差信号和 GAIN 会导致

内部调节变量中的跳转。 但是，执行器的积分作用会导致过程的斜坡形激发。

扰动变量补偿

可将附加扰动变量 DISV 加到控制器的输出信号上。 可通过组态工具的“系统偏差”(System 
deviation) 窗口中的开关“信号选择，控制器扰动变量”(Signal selection, controller 
disturbance variable) 来激活或禁用上述功能。

死区 (S7-300, S7-400)

死区的作用

在 PID 控制器的上游互连一个死区。 在控制器稳定时，死区抑制偏差中的噪声分量，此噪

声分量可能是由于高频干扰信号叠加在控制变量或参考变量上而产生的。 此功能可防止控

制器输出意外震荡。

死区宽度

可组态死区宽度。 如果偏差位于设置的死区宽度范围内，则死区输出返回 0 值（偏差 = 0）。 
输出值不会跟踪输入变量，直到输入变量不在灵敏范围内。

这会导致破坏死区外的所传送的信号。 但是，为了避免死区限值跳动，可以接受这种方式。 
该破坏作用与死区宽度值相对应，因此易于控制。
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图 3-8 死区
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比例控制 (S7-300, S7-400)

比例调节器

下图显示了比例控制器的阶跃响应：
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比例调节器的公式

输出变量和输入变量成正比，即：

输出变量的变化 = 比例系数 x 输入变量的变化

LMN = GAIN x ER
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比例控制

比例调节器中禁用积分和微分作用。 这意味着：当控制偏差 ER = 0 时，调节变量也为“0”。如

果操作点 ≠0，也就是说当控制偏差 = 0 时将为调节变量设置一个数值，则可通过操作点进

行以下操作： 
• 自动操作点： 当从手动模式切换到自动模式时，控制器自动将操作点设置为当前（手动）

调节变量的值。

• 非自动操作点： 可分配操作点参数。

• 示例： 操作点 AP = 5% 会导致当控制偏差 ER = 0 时调节变量等于 5%。

下图显示了通过积分元素设置操作点的比例控制器：
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P_SEL
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下图显示了比例控制器的阶跃响应：
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PI 控制 (S7-300, S7-400)

PI 控制器

下图显示了 PI 控制器的阶跃响应：
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积分控制分量将输入变量的积分作为输出变量。即，控制器按照时间累加设定值的偏差。 这
表示，控制器将不断地更正设定值，直到设定值偏差为 0 为止。 实际上，根据不同的控制
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要求，将不同的定时元件相结合是理想选择。 各分量的时序通过控制器参数比例带增益、复

位时间 TI（积分作用）和速率时间 TD（微分作用）来描述。

PI 控制器的公式

以下公式适用于时间范围内的 PI 控制器的步进响应：

t = 从输入变量步开始的时间间隔

PI 控制

PI 控制器禁用了微分作用 (TD=0.0)。 PI 控制器通过积分作用来修正输出变量，直到控制偏差 
ER = 0。但是，这仅在输出变量未超出输出范围限值时才适用。 积分作用将保持为超出输出

值限值时所达到的值（反重置终结）。 

£¤t£'

ER
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t
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PD 控制 (S7-300, S7-400)

PD 控制器

下图显示了 PD 控制器的阶跃响应：
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微分控制分量是唯一不适用于控制的分量，这是因为输入变量稳定到静态值时，它们就不再

输出起动命令。

微分作用结合比例控制分量使用，可用于根据调节变量变化速率产生控制脉冲。 如果扰动

变量 z 正在影响受控系统，则 PD 控制器将设置一个不同的控制偏差，这是修正程度发生改

变的结果。 扰动因子未完全修正。 优势为良好的动态响应。 在启动过程中和改变参考输入
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变量时，可获得具有良好衰减的无震荡传送。 但是，如果控制系统具有震荡的被测变量，则

带有微分作用的控制器不适用。例如，在压力或流量控制系统中。

PD 控制器的公式

以下公式适用于时间范围内的 PD 控制器的步进响应：

LMN =  GAIN  ¡¿  ER ¡¿ 1  +

TD

TM_LAG

¡¿ e

t

TM_LAG

t = 从输入变量步开始的时间间隔

PD 控制

PD 控制器中禁用积分作用 (TI=0.0)。 这意味着：当控制偏差 ER = 0 时，输出信号也等于 0。
如果操作点 ≠0，也就是说当控制偏差 = 0 时将为调节变量设置一个数值，则可通过操作点

进行以下操作：

• 自动操作点： 当从手动模式切换到自动模式时，控制器自动将操作点设置为当前（手动）

调节变量的值。

• 非自动操作点： 可分配操作点参数。

PD 控制器以比例方式将输入变量 ER(t) 映射为输出信号，并加上通过 ER(t) 差分形成的微分

作用；微分作用根据梯形规则 (Padé approximation) 以双精度数计算。 时间响应（微分作

用的强度或驱动区）取决于微分作用时间 TD（速率时间）。

为了信号平滑和干扰抑制，通过一阶时间滞后实现微分作用（可调时间常数： TM_LAG）。 
通常， TM_LAG 只需取很小的值就可达到期望的效果。 
微分因子 D_F 越高，

• 延时的有效时间常数 TD/D_F 越小，

• 调节变量的 大初始值越高，

• 控制作用越好；

• 噪声灵敏度越高。

D_F 的取值范围为 5.0 到 10.0。
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PID 控制 (S7-300, S7-400)

PID 控制器

下图显示了 PID 控制器的阶跃响应：
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过程组态系统中的大多数控制系统可通过带有 PI 分量的控制器来控制。 对带有长延时时间

的慢控系统。例如温控系统，可通过带有 PID 作用的控制器改善控制效果。

下图显示了各种比例控制器的阶跃响应：
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100 %

0 %

PID

PD
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带有 PI 和 PID 作用的控制器具有一个优势：在设置设定值后，过程变量不会偏离该设定值。 
启动时，调节变量在设定值之上震荡。

PID 控制器的公式

以下公式适用于时间范围内的 PI 控制器的步进响应：

LMN =  GAIN  ¡¿  ER ¡¿ 1  +

TD

TM_LAG

¡¿ e

t

TM_LAG
+

t

TI

t = 从输入变量步开始的时间间隔
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PID 控制

PIK 控制器中，使用 P、I 和 D 作用。 PID 控制器通过积分作用来修正输出变量，直到控制偏

差 ER = 0。但是，这仅在输出变量未超出输出范围限值时才适用。 积分器保持为超出输出

值限值时其所具有的值（反重置终结）。

PID 控制器以比例方式将输入变量 ER(t) 映射为输出信号，然后加上 ER(t) 差分和积分生成的

作用。 时间作用取决于微分作用时间 TD（速率时间）和积分时间 TI（复位时间）.
微分作用通过一个一阶延时电路实现，用于信号平滑和干扰抑制。

微分因子 D_F 越高，

• 延时的有效时间常数 TD/D_F 越小，

• 调节变量的 大初始值越高，

• 控制作用越好；

• 噪声灵敏度越高。

D_F 的取值范围为 5.0 到 10.0。

I 控制 (S7-300, S7-400)

积分控制器

可以取消激活比例作用以便实现纯积分作用控制。 也可通过 PID_FM 函数块的 P_SEL 参数实

现。
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比例作用 (S7-300, S7-400)

设定值变化时，比例作用衰减

可通过参数“设定值变更时的比例因子”(Proportional factor at setpoint change) (PFAC_SP) 
使比例作用衰减，来避免过程值超调或调节变量振幅过大。 通过 PFAC_SP，可在 0.0 到 1.0 
之间连续选择，以决定设定值变化时比例作用的效果：

• PFAC_SP=1.0： 应对设定值变化的比例作用完全有效

• PFAC_SP=0.0： 应对设定值变化的比例作用无效

在 FM355-2 中，有两种方式限制设定值变化速率：

• 激活斜坡功能（> 0.0s）
• 设定值变化因子 < 1.0
仅使用两个限值之一。 如果同时激活两个限制，则设定值跳动会导致调节变量与设定值变

化成反向变化（步进响应）。

步进控制器的特定特性

如果电机转换时间 MTR_TM 与恢复时间 TA 相比很小且 TU/TA 比值小于 0.2，则 PFAC_SP 值
小于 1.0 可减少超调。 仅在 MTR_TM 达到 TA 的 20 % 时，可以实现些许改进。

控制器作用的转化

可以启用控制器转化，即从

• 控制偏差增大 = 调节变量上升

转化到

• 控制偏差升高 = 调节变量下降

通过设置负比例增益 (GAIN)。 该参数值的符号决定控制器的有效方向。

微分作用 (S7-300, S7-400)

反馈路径上的微分作用

当设定值变化时，通过将微分作用移到反馈路径中，可避免调节变量的微分作用形成脉冲状

峰值。

PID 控制
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在该结构中，只有负控制变量（因子 = -1）反馈给微分作用。 在“控制偏差”(Control 
deviation) 窗口中使用“微分输入控制器”(Derivative input controller) 开关将负有效过程值

选作输入信号可在反馈中对微分作用进行切换。

说明

如果将微分作用移到反馈路径，则还应减小 PFAC_SP 的值，否则会增加过程值的超调。

下图显示了在反馈分支中具有微分作用的控制算法：

X

D

P

I

ER

XPV

LMN

1

X

+

GAIN

比例/微分作用 (S7-300, S7-400)

反馈中的 P/D 作用

在并行结构中，控制算法中的每个作用都接收控制偏差作为输入信号。 在该结构中，设定

值步直接作用在控制器上。 调节变量直接受设定值步的比例作用和微分作用影响。

但是，将比例作用和微分作用移到反馈中的不同的控制器结构，确保调节变量对设定值步变

化作出平滑的响应（参见下图）。  
在该结构中，积分作用将控制偏差处理为输入信号。 只有负调节变量（因子 = - 1）适用于

比例和微分作用。 在“控制偏差”(Control deviation) 窗口中使用“微分输入控制

器”(Derivative input controller) 开关将负有效过程值选作输入信号可在反馈中对微分作用进

行切换。

下图显示了在反馈分支中具有比例作用和微分作用的控制算法：
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模糊温度控制器模块 (S7-300, S7-400)

温度控制器

温度控制器是自整定模糊控制器，在识别控制部分后，该控制器使用自行计算的控制参数进

行控制。

温度控制器可进行如下设置：

• 冷却控制器

• 加热控制器

• 侵蚀性

侵蚀性参数可用于影响瞬时响应的速度。

可能的侵蚀值：

-1 ≤ 侵蚀性 < 0： 瞬间响应比通过识别决定的更慢

侵蚀性 = 0 等于通过标识确定的瞬时响应速度

0 < 扩展性 ≤ 1 瞬间响应比通过识别决定的更快

3.5.4.4 控制器输出 (S7-300, S7-400)

控制器间的差别 (S7-300, S7-400)
FM 355、FM 355-2 和 FM 455 控制器基本分为两类： 步进控制器和连续控制器。 步进控

制器标有一个附加的 S，例如，FM 355 S、FM 355-2 S 和 FM 455 S，连续控制器标有一个 C，
例如，FM 355 C、FM 355-2 C 和 FM 455 C。控制器模块的工作方式相同，FM 355 S 和 FM 
355 的算法相同。 差别是控制器输出不同。

步进控制器

连续步进控制器具有数字量输出。 因此，只能通过信号“打开”或“关闭”来控制控制阀。 
例如，如果想要控制控制阀保持在 50% 的容量，则只能通过将“打开”和“关闭”设置为

相等的长度来实现。

可以在以下位置找到有关步进控制器的详细信息：

• 数字量控制器输出 (页 1108)
• 不带位置反馈的步进控制器 (页 1109)
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• 带位置反馈的步进控制器 (页 1110)
• 脉冲控制器 (页 1110)

连续控制器

连续步进控制器具有模拟量输出。 控制阀不仅可以完全“打开”或“关闭”，而且还可使

其打开特定百分比。 例如，如果想要控制控制阀保持在 50% 的容量，则控制器模块可输出值

“50%”，从而闸板打开一半。

可以在以下位置找到有关连续控制器的详细信息：

• 控制器模拟量输出 (页 1107)
• 连续控制器 (页 1109)

控制器模拟量输出 (S7-300, S7-400)

模拟量输出

可谓每个模拟量输出的下列功能分配参数：

• 信号源

• 信号类型

选择模拟量输出的信号源

选择信号源时可定义在所讨论的模拟量输出上输出哪个信号值。

可分配下列信号源：

• 零值

• 一个模拟量输入调节后的模拟值

• 一个控制器通道的调节值 A
• 一个控制器通道的调节值 B
FM 355 和 FM 355-2 分别具有 4 个模拟量输入和 4 个控制器通道。

FM 455 具有 16 个模拟量输入和 16 个控制器通道。

模拟量输出的信号类型

可以决定每个模拟量输出的信号类型。
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可指定以下信号类型：

• 电流输出 0 ... 20 mA
• 电流输出 4 ... 20 mA
• 电压输出 0 ... 10 V
• 电压输出 -10 ... 10 V

数字量控制器输出 (S7-300, S7-400)

数字量控制器输出

控制器的数字量输出用于控制集成和非集成的执行器。

可为每个数字量输出分配下列功能：

• 输出类型

• 信号选择

• 信号处理

数字量输出的信号输出类型

可定义每个数字量输出的信号类型。

提供下列信号类型：

• 带/不带位置反馈输入的步进控制器

• 带位置反馈输入的步进控制器

• 脉冲控制器

信号选择

可根据输出的信号类型为信号选择分配取值范围：

• 外部调节变量 (页 1111)
• 补偿 (页 1111)
• 位置反馈输入 (页 1112)
• 安全调节值 (页 1113)

PID 控制
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信号处理

可根据输出的信号类型为信号处理分配取值范围：

• 输出信号限制 (页 1114)
• 分程 (页 1114)
• 脉冲整形器 (页 1117)

连续控制器 (S7-300, S7-400)

数字量输出的信号类型

下列参数设置仅适用于模拟量模块。

可用的参数

• 激活外部调节变量 (页 1111)
• 激活补偿 (页 1111)
• 设置安全调节值 (页 1113)
• 限制调节值 (页 1114)
• 启用两个执行器 (页 1114)
• 选择输出信号和信号类型 (页 1117)

不带位置反馈的步进控制器 (S7-300, S7-400)

数字量输出的信号类型

下列参数设置仅适用于数字量模块。

可用的参数

• 激活外部调节变量 (页 1111)
• 设置安全调节值 (页 1113)
• 脉冲整形器 (页 1117)

PID 控制
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带位置反馈的步进控制器 (S7-300, S7-400)

数字量输出的信号类型

下列参数设置仅适用于数字量模块。

可用的参数

• 激活外部调节变量 (页 1111)
• 激活补偿 (页 1111)
• 设置安全调节值 (页 1113)
• 限制调节值 (页 1114)
• 设置位置反馈 (页 1112)
• 脉冲整形器 (页 1117)

脉冲控制器 (S7-300, S7-400)

数字量输出的信号类型

下列参数设置仅适用于数字量模块。

可用的参数

• 激活外部调节变量 (页 1111)
• 激活补偿 (页 1111)
• 设置安全调节值 (页 1113)
• 限制调节值 (页 1114)
• 调节用于转换为数字量信号的模拟量信号 (页 1114)
• 将模拟量信号转换为数字量信号 (页 1080)

PID 控制
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控制器输出的功能 (S7-300, S7-400)

外部调节变量 (S7-300, S7-400)

概述

调节值、补偿输入和控制器输出上的安全调节值有多种互连方式（调节值切换）.
一个限值确保调节值不会达到无效的过程值。

切换外部调节值

可以使用以下方法在控制器中有选择地进行外部调节值和有效调节值之间的转换：

• 函数块的二进制值

• 来自函数块的数字值的逻辑“或”链路信号和数字量输入。

补偿 (S7-300, S7-400)

概述

调节值补偿可防止从手动模式切换到自动模式过程中调节值发生跳变。 
在从手动模式转换为自动模式过程中，调节值保持不变。 如果实现的是带有固定操作点的

纯比例控制器，则调节值补偿无效（在 PID 控制器画面中不选中“自动”(automatic)）。 

补偿输入

也可使用下面的设置：

• 补偿输入的值 = 0
• 补偿输入是调节后模拟量输入的模拟值

切换到补偿

也可从调节值切换到补偿输入，方式为：

• 函数块的二进制值

• 来自函数块的数字值的逻辑“或”链路信号和数字量输入。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1111



位置反馈 (S7-300, S7-400)

概述

位置反馈输入仅适用于步进控制器。

位置反馈输入

也可使用下面的设置：

• 位置反馈输入值 = 0
• 位置反馈输入是符合条件的模拟量输入的模拟数值

步进控制器的控制器输出

下图显示了 S 控制器输出的原理（带位置反馈的步进控制器工作模式）：
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下图显示了 S 控制器输出的原理（不带位置反馈的步进控制器工作模式）：
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在不带模拟位置反馈的步进控制器中，外部输出值和安全输出值作用如下：

如果指定了位于 40.0% 到 60.0% 之间的值，则不设置二进制输出，执行设备保持不变。

如果指定大于 60.0% 的值，则将输出“启动信号高”(Actuating signal high)，直到触发反馈

“启动设备达到上限”。

如果指定小于 40.0% 的值，则输出“启动信号低”(Actuating signal low)，直到触发反馈“启

动设备处于下限”。

安全调节值 (S7-300, S7-400)

概述

调节值、补偿输入和控制器输出上的安全调节值有多种互连方式（调节值切换）.

安全调节值切换

• 建立安全调节值

• 启动时，功能模块的另一个反应：

– 功能模块切换到闭环操作

– 安全调节值以调节值的形式输出

• 也可切换到安全调节值

– 函数块的二进制值

– 来自函数块的数字值的逻辑“或”链路信号和数字量输入。
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• 测量实际值 A 的传感器发生故障时的反应：

– 当设置“闭环控制操作”(Closed-loop control operation) 时，控制器的工作模式保持不

变。

– 当设置“调节值 = 安全调节值”时，切换到安全调节值

• 当测量传感器发生故障时，模拟量输入的反应：

– 当设置“闭环控制操作”(Closed-loop control operation) 时，控制器的工作模式保持不

变。

– 当设置“调节值 = 安全调节值”时，切换到安全调节值

调节值限制 (S7-300, S7-400)

概述

一个限值确保调节值不会达到无效的过程值。

调节值限制

• 上限和下限（不能关闭）

分程 (S7-300, S7-400)

概述

分程功能根据作为输入信号的输出值生成两个不同的标准化输出信号：输出值 A 和输出值 B。 
例如，这样即可通过一个输出值控制两个阀。 

分程输出值的形成

• 输入/输出（仅适用于连续控制器）

• 初始值和 终值 - 输入信号

• 输出信号的初始值和 终值

分程

拆份范围功能允许使用一个调节变量控制两个控制阀。 分程功能根据作为输入信号的输出值 
LMN 生成两个输出信号：输出值 A 和输出值 B。
下图显示了输出值 A 的输出的参数的作用：
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下图显示了输出值 B 的输出的参数的作用：
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输入信号区域的起点必须小于输入信号区域的终点。

分程/脉冲整形器

分程功能是为了将模拟量信号转换为二进制信号作准备。 
对于两位控制器（例如，加热控制器），仅与输出值 A 相关。 下图说明了输出值向输出值 A 
的转换。 执行向二进制输出信号的转换，以便脉冲长度与周期持续时间之比对应于所分配

数字量输出中的输出值 A。 
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例如，输出值 A 为 40%，周期为 60 秒，则脉冲长度为 24 秒，暂停持续时间为 36 秒。

下图显示了两位控制器的分程功能：

对于三位控制器（例如，加热和冷却控制器），上述描述适用于输出值 A。 用于控制冷却的

第二个信号通过输出值 B 产生。下图说明了输出值向输出值 A 和 B 的转换。 执行向二进制

输出信号的转换，以便脉冲长度与周期持续时间之比对应于所分配数字量输出的输出值 A 和 
B。 
下图显示了三位控制器的分程功能：
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步进控制器的脉冲整形器 (S7-300, S7-400)

概述

脉冲整形器仅适用于步进控制器（FM 355 S、FM 355‑2 S 和 FM 455）。 可组态为如下设置。

脉冲整形器（仅步进控制器）

• 电机控制时间

• 脉冲 短持续时间

• 短脉冲时间

选择输出信号和信号类型 (S7-300, S7-400)

模拟量输出

可为每个通道选择在模拟量输出上输出哪个信号。  该信号通常是控制器的输出值 A。 但是，

也可选择控制器的输出值 B，或者是模拟量输入值。 后者可用于模拟数值的线性化。 例如，

可将热电偶提供的信号线性化，然后转换到 0 V 到 10 V 范围。

脉冲控制器的控制器输出

下图显示了步进控制器（脉冲控制模式）的控制器输出：
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步进控制器的控制器输出

下图显示了步进控制器（带位置反馈模式的步进控制）的控制器输出：
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下图显示了步进控制器（不带位置反馈模式的步进控制）的控制器输出：
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在不带模拟位置反馈的步进控制器中，外部输出值和安全输出值作用如下：

如果指定了位于 40.0% 到 60.0% 之间的值，则不设置二进制输出，执行设备保持不变。

如果指定大于 60.0% 的值，则将输出“启动信号高”(Actuating signal high)，直到触发反馈

“启动设备达到上限”。

如果指定小于 40.0% 的值，则输出“启动信号低”(Actuating signal low)，直到触发反馈“启

动设备处于下限”。
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3.5.4.5 共享设备支持 (S7-300, S7-400)
使用 ET 200M 接口模块时，控制器模块 FM 355 和 FM 355-2 支持“共享设备”(Shared 
Device) 功能。

有关“共享设备”的常规信息，请参见组态共享设备。 

共享设备与控制器模块结合使用

要将共享设备与控制器模块结合使用，您的程序中必须包含以下附加组织块：

• 插/拔模块中断 OB (OB 83)：
要组态为共享设备，OB 83 必须集成到块列表中，这是因为从 STOP 到 RUN 模式的转换

过程将生成“子模块返回”中断。该报警被 OB 83 拦截，否则 CPU 将进入 STOP 状态，并

且会产生事件“因移除/插入模块而导致 STOP”。 
• I/O 访问错误 OB (OB 122)：

如果在程序中调用了“FM 355 PID 控制”(FM 355 PID Control) 或“FM 355-2 温度控制”(FM 
355-2 Temp Control) 库中的指令，或者对模块地址执行了其它写访问操作，只要 CPU A 
处于 STOP 状态且 CPU B 处于 RUN 状态，就会在 CPU B 中出现“I/O 访问错误，正在写入”。

OB 122 会拦截这些错误；否则，CPU B 会切换至 STOP 状态，并且会产生事件“因 I/O 访
问错误而导致 STOP”。 

• 优先等级错误 OB (OB 85)：
只有在没有为 CPU 属性中“周期”(Cycle) 下的“出现 I/O 访问错误时调用 OB85”(OB85 call 
if I/O access error occurs) 设置组态选项“无 OB85 调用”(No OB85 call) 时，才必须包括 
OB 85。对于所有其它选项，出现上述针对 OB 122 的 I/O 访问错误时，也会请求 OB 85 调
用。在这种情况下，如果不存在 OB 85，CPU 将进入 STOP，并会出现事件“因程序顺序

错误而导致 STOP”。
两个 CPU 必须均处于“RUN”状态，这样才能正确执行对模块地址和“FM355 PID 控制”(FM355 
PID Control) 和“FM355-2 温度控制”(FM355-2 Temp Control) 库中指令的写访问。

如果一个 CPU 处于 STOP 状态，并且另一个 CPU 处于 RUN 状态，该接口模块的所有控制器

模块就会在备份模式下工作。这与在接口模块的“共享设备”(Shared Device) 设置中发生的

“访问”无关。只有在所有 CPU 均处于 RUN 状态时，控制器模块才会正常运行。
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3.5.5 使用 FM 355 (S7-300, S7-400)

3.5.5.1 组态 FM 355 (S7-300, S7-400)

配置硬件 (S7-300, S7-400)

步骤

组态假定您已建立可保存参数分配的项目。 以下内容简要说明了 重要的步骤。

1. 启动 TIA portal 并打开设备组态。

2. 选择一个模块机架。

3. 从模块目录中选择一个控制器模块。

4. 将控制器模块移动到模块机架上的合适位置。

5. 在组态表中，请注意模块的输入地址，例如 272。
读取的值以十进制格式显示。

3.5.5.2 FM 355 的参数分配 (S7-300, S7-400)

模块参数 (S7-300, S7-400)

步骤

对参数赋值时，需设置模块参数。

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。 在巡视窗口中，选择“属
性”(Properties) 选项卡。
结果： 属性将显示在巡视窗口中。

2. 设置模块和其它参数的各项基本设置。

3. 在项目视图中设置其它块设置。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

5. 使用“编辑 > 翻译”(Edit > Translate) 翻译项目。

6. 在 CPU 处于 STOP 模式时，通过选择“在线 > 装载到设备...”(Online > Load in device...) 传送
参数数据。
结果： 数据位于 CPU 的存储器中，并将从此处直接传送到模块中。

7. 执行 CPU 启动。
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模拟量输入参数 (S7-300, S7-400)

模拟量输入的评估 (S7-300, S7-400)

步骤

要选择某种类型的传感器，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“模拟量输入 > 输入（编号）> 模拟量输入的评估”(Analog Input > Input 
(No.) > Evaluation of Analog Input)。

3. 设置以下参数：

– 模拟量输入的分辨率

– 模拟量输入传感器类型

对于各传感器类型，“断线监视”(wire-break monitoring) 选项均未激活。 可根据要求

激活该选项。

– 参比端温度

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

过滤功能 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置过滤功能，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“模拟量输入 > 输入（编号）> 过滤功能”(Analog Input > Input (No.) > 
Filter functions)。

3. 设置以下参数：

– 要根据时间常数进行过滤，则激活“信号滤波器”(Signal filter) 选项。

如果选择“信号滤波器”(Signal filter) 选项，则可设置滤波器时间常数。

– 滤波器时间常数

仅当“信号滤波器”(Signal filter) 选项激活时，才能设置该选项。

– 要线性化变送器信号，则激活“平方根滤波器”(Square root filter) 选项。

– 要线性化变送器信号特性，则激活“多边形滤波器”(Polygon filter) 选项。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

信号滤波器

1 阶滤波器，其时间特性通过时间常数来设置。
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平方根滤波器

用于线性化实际值以物理值大小存在的变送器信号，物理值大小与所测量过程值大小存在平

方关系。

多边形滤波器

用于线性化变送器特性。

在以下情况下可选择 13 个可选的支持项：

• mA（电流输入）

• mV（电压输入）

标定 (S7-300, S7-400)

步骤

要将输入信号转换为一种物理单位，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“模拟量输入 > 输入（编号）> 标定”(Analog Input > Input (No.) > 
Scaling)。

3. 设置以下参数：

– 上限值

– 下限值

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

标定

用于在初始值（下限值）与 终值（上限值）之间通过线性插值将输入信号转换为其它物理

单位。

控制器误差 (S7-300, S7-400)

实现固定值或级联控制器 (S7-300, S7-400)

固定值或级联控制器

对于固定值或级联控制器结构，有效实际值与实际值 A 相同。
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选择控制器类型

要实现固定值或级联控制器，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）”(Controller > Channel (No.))。
3. 在“控制器类型”(Controller type) 区域中，选择“固定值或级联控制器”(Fixed value or 

cascade controller) 选项。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

准备设定值

要准备设定值，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器误差”(Controller > Channel (No.) > 
Controller difference)。

3. 在不同的区域中设置相应的参数。

– 设定值源

选择设定值源。

– 安全设定值

在此设置安全设定值。 还可设置对 CPU 故障的响应和启动行为。

– 设定值斜坡

设置启动时间。

– 设定值限值

选择设定值的上限和下限。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

选择实际值 A 的信号源

要选择实际值 A 的信号源，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器误差”(Controller > Channel (No.) > 
Controller difference)。

3. 在“调节值”(Manipulated value) 区域中选择相应的源。 以下选项可供选择：

– 零

– 准备的模拟量输入

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。
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实现三分量控制器 (S7-300, S7-400)

三分量控制器

对于三分量控制器结构，有效实际值通过将三个实际值 A、B 和 C 相加之后再加上一个可调

节偏移量形成。 此外，可以通过因子计算实际值 B 和 C。

选择控制器类型

要实现三分量控制器，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）”(Controller > Channel (No.))。
3. 在“控制器类型”(Controller type) 区域中，选择“三分量控制器”(Three component 

controller) 选项。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

准备设定值

要设置设定值的准备方式，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器误差”(Controller > Channel (No.) > 
Controller difference)。

3. 在“设定值源”(Setpoint source) 区域中，选择应该从中引用设定值的源。

4. 在“安全设定值”(safety setpoint) 区域中输入一个值，该值应作为 CPU 故障时或启动期间的
安全值。

5. 选择应该用作“对 CPU 故障的响应”并用于“启动行为”的控制器模块行为。 可进行以下选
择：

– 设定值 = 上一个有效设定值： 发生该事件时，将上一有效设定值分配给设定值。 上
一有效设定值保持不变。

– 设定值 = 安全设定值： 发生该事件时，将安全设定值分配给设定值。 这样，可以实

现安全的紧急模式。

6. 在“设定值斜坡”(Setpoint ramp) 区域中，设置上升时间，设定值变化时上升时间应保持不变
以降低超调。

7. 在“设定值限值”(setpoint limit) 区域中，设置设定值的上限和下限。

8. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。
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选择实际值 A、B 和 C 的信号源

要设置实际值 A、B 和 C 的信号源，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器误差”(Controller > Channel (No.) > 
Controller difference)。

3. 在“调节值”(Manipulated value) 区域中，选择各实际值对应的信号源。 在此可选择是否要使
用无信号（“零”）作为源或者是否要使用准备的模拟量输入。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

输入实际值 B 和 C 的因子以及偏移量

要设置实际值 A、B 和 C 的信号源，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器误差”(Controller > Channel (No.) > 
Controller difference)。

3. 在“添加”(Add) 区域，设置实际值 B 和 C 所需的加权系数。

4. 设置所需的应加到实际值上的“偏移量”。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

实现比率或混合控制器 (S7-300, S7-400)

选择控制器类型

要实现比率或混合控制器，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）”(Controller > Channel (No.))。
3. 在“控制器类型”(Controller type) 区域中，选择“比率或混合控制器”(Ratio or Mixture 

controller) 选项。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

准备设定值

要设置设定值的准备方式，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器误差”(Controller > Channel (No.) > 
Controller difference)。

3. 在“设定值源”(Setpoint source) 区域中，选择应该从中引用设定值的源。
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4. 在“安全设定值”(safety setpoint) 区域中输入一个值，该值应作为 CPU 故障时或启动期间的
安全值。

5. 选择应该用作“对 CPU 故障的响应”并用于“启动行为”的控制器模块行为。 可进行以下选
择：

– 设定值 = 上一个有效设定值： 发生该事件时，将上一有效设定值分配给设定值。 上
一有效设定值保持不变。

– 设定值 = 安全设定值： 发生该事件时，将安全设定值分配给设定值。 这样，可以实

现安全的紧急模式。

6. 在“设定值斜坡”(Setpoint ramp) 区域中，设置上升时间，设定值变化时上升时间应保持不变
以降低超调。

7. 在“设定值限值”(setpoint limit) 区域中，设置设定值的上限和下限。

8. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

选择实际值 A 和 D 的信号源

要设置实际值 A 和 D 的信号源，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器误差”(Controller > Channel (No.) > 
Controller difference)。

3. 在“调节值”(Manipulated value) 区域中，选择各实际值对应的信号源。 在此可选择是否要使
用无信号（“零”）作为源或者是否要使用准备的模拟量输入，对于实际值 D，可以选择某
个控制器的调节值。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

输入倍数

要设置实际值 A 和 D 的信号源，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器误差”(Controller > Channel (No.) > 
Controller difference)。

3. 在“乘法”(Multiply) 区域中，选择所需的偏移量。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

对于比率调节器，实际值 A 用作控制器大小，实际值 D 用作比率大小。 设定值输入用作比

率因子。 与实际值 D 相乘后再加上可调节的偏移量，准备有效设定值。 如果关闭实际值 D，
则仅偏移量将加到设定值中。
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设置报警生成 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置中断生成，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器误差”(Controller > Channel (No.) > 
Controller difference)。

3. 在“报警产生”(alarm generation) 区域中，选择所需选项：

– 在“信号限值监视器”(Limit monitor for) 区域中，选择应设置报警的信号。

– 在“报警上限”(Alarm high limit) 下，可以设置上限值，在达到该值时将激活报警。

– 在“警告上限”(Warning high limit) 下，可以设置上限值，在达到该值时将激活报警。

– 在“警告下限”(Warning low limit) 下，可以设置下限值，在达到该值时将激活报警。

– 在“报警下限”(Alarm low limit) 下，可以设置下限值，在达到该值时将激活报警。

– 为避免监视显示画面闪烁，可以在“滞后”(Hysteresis) 下设置滞后。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

控制算法 (S7-300, S7-400)

实现 P 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 P 控制，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“类型”(Type) 区域中，选择“PID 控制器”(PID-controller) 选项。

4. 在“常规”(General) 区域中的“模式”(Mode) 下选择“P”选项。
可为 P 控制设置的所有选项都将激活，所有其它选项均不可用。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。
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实现 PI 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 PI 控制，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“类型”(Type) 区域中，选择“PID 控制器”(PID-controller) 选项。

4. 在“常规”(General) 区域中的“模式”(Mode) 下选择“PI”选项。
可为 PI 控制设置的所有选项都将激活，所有其它选项均不可用。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

实现 I 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 I 控制，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“类型”(Type) 区域中，选择“PID 控制器”(PID-controller) 选项。

4. 在“常规”(General) 区域中的“模式”(Mode) 下选择“I”选项。
可为 I 控制设置的所有选项都将激活，所有其它选项均不可用。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

实现 PID 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 PID 控制，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“类型”(Type) 区域中，选择“PID 控制器”(PID-controller) 选项。

4. 在“常规”(General) 区域中的“模式”(Mode) 下选择“PID”选项。
可为 PID 控制设置的所有选项都将激活，所有其它选项均不可用。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。
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实现 PD 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 PD 控制，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“类型”(Type) 区域中，选择“PID 控制器”(PID-controller) 选项。

4. 在“常规”(General) 区域中的“模式”(Mode) 下选择“PD”选项。
可为 PD 控制设置的所有选项都将激活，所有其它选项均不可用。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

实现模糊温度控制器 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现模糊温度控制，请按照以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“类型”(Type) 区域中，选择“模糊温度控制器模块”(Fuzzy temperature controller module) 
选项。
可为模糊温度控制器模块设置的所有选项都将激活，所有其它选项均不可用。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

抑制控制器误差引起的噪声 (S7-300, S7-400)

步骤

要抑制控制器误差引起的噪声，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“常规”(General) 区域中设置“死区宽度”(Dead zone width) 设置。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。
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启动扰动因子 (S7-300, S7-400)

步骤

要启用扰动变量，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“常规”(General) 区域中，从“扰动变量源”(Disturbance variable source) 列表中选择扰动
变量源。
选择条目“零”(Zero) 将禁用扰动变量。

4. 在“扰动变量系数”(Disturbance variable factor) 下，输入扰动变量的加权系数值。
值小于 0，将削弱扰动变量；值大于 0，将增强扰动变量。 值等于 1，扰动变量保持不变。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

将 P 分量置于反馈路径中 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现固定值或级联控制器，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“P 分量”(P-component) 区域中，选择“在回路中”(In return) 选项。
如果此选择激活，P 分量将置于回路中。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

削弱设定值变化的 D 分量 (S7-300, S7-400)

选择控制器类型

要实现固定值或级联控制器，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“D 分量”(D-component) 区域中，通过“D 分量”(D-component) 选项选择 D 分量源。

4. 在“微分因子”(Difference factor) 区域中，设置 D 分量的因子。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

1130 编程和操作手册, 11/2022



逆转控制器效果 (S7-300, S7-400)

原理

通过设置负比例值 (GAIN) 可以将控制器的效果从“增大控制器误差 = 增大调节变量”逆转为

“增大控制器误差 = 减小调节变量”。

步骤

要逆转控制器效果，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器算法”(Controller > Channel (No.) > 
Controller algorithm)。

3. 在“常规”(General) 区域中设置具有逆转前 的比例值。
如果指定了正比例值且应该逆转控制器效果，则设置负比例值。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

控制器输出 (S7-300, S7-400)

实现连续控制器 (S7-300, S7-400)
只有在使用模拟量模块时才能创建连续控制器。

步骤

1. 切换外部调节值 (页 1133)
2. 设置安全调节值 (页 1134)
3. 启用跟踪 (页 1133)
4. 限制调节值 (页 1135)
5. 控制两个执行器 - 分程 (页 1135)
6. 选择输出信号和信号类型 (页 1136)

实现不带位置反馈的步进控制器 (S7-300, S7-400)
只能使用数字量模块来实现不带位置反馈的步进控制器。
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步骤

1. 选择不带位置反馈的控制器输出步进控制器

2. 切换外部调节值 (页 1133)
3. 设置安全调节值 (页 1134)
4. 脉冲整形器步进控制器 (页 1135)

实现带位置反馈的步进控制器 (S7-300, S7-400)
仅在使用数字量模块时才可实现带位置反馈的步进控制器。

步骤

1. 为控制器输出选择带位置反馈的步进控制器

2. 切换外部调节值 (页 1133)
3. 启用跟踪 (页 1133)
4. 设置安全调节值 (页 1134)
5. 限制调节值 (页 1135)
6. 设置位置反馈 (页 1134)
7. 脉冲整形器步进控制器 (页 1135)

实现脉冲控制器 (S7-300, S7-400)
只有在使用数字量模块时才可实现脉冲控制器。

步骤

1. 选择控制器输出脉冲控制器

2. 切换外部调节值 (页 1133)
3. 启用跟踪 (页 1133)
4. 设置安全调节值 (页 1134)
5. 限制调节值 (页 1135)
6. 准备将转换为数字信号的模拟信号

7. 将模拟信号转换为数字信号 (页 1136)
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设置控制器输出的功能 (S7-300, S7-400)

切换外部调节值 (S7-300, S7-400)

步骤

要启用外部调节值，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器输出”(Controller > Channel (No.) > 
Controller output)。

3. 在“外部调节值”(External Manipulated value) 区域中，选择激活外部调节值的条件。 在此可
以选择下列选项：

– 函数块激活。

– 函数块激活或选择某个数字量输入。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

启用跟踪 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现固定值或级联控制器，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器输出”(Controller > Channel (No.) > 
Controller output)。

3. 在“跟踪”(Tracing) 区域中，选择激活外部调节值的条件。 在此可以选择下列选项：

– 函数块激活。

– 函数块激活或选择某个数字量输入。

4. 在“跟踪”(Tracing) 区域中，选择用于跟踪的信号源。 在此可以选择下列选项：

– 零，不使用任何源。

– 模拟量输入之一。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。
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设置位置反馈 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置位置反馈，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“数字量输出 > 输出（编号）”(Digital output > Output (No.))。
3. 在“位置反馈输入”(Position feedback input) 中，选择“源”(Source) 选项以便选择位置反馈

信号。 
– 零： 无位置反馈。

– 某个准备好的模拟量输入。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

设置安全调节值 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置安全调节值，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器输出”(Controller > Channel (No.) > 
Controller output)。

3. 在“安全调节值”(Safety manipulated value) 中，设置应该用作安全调节值的值。

4. 在“激活”(Activation) 下，选择激活外部调节值的条件。 在此可以选择下列选项：

– 函数块激活。

– 函数块激活或选择某个数字量输入。

5. 在“启动模块时的响应”(Reaction upon startup of the module) 下，选择启动模块时执行的操
作。 在此可以选择下列选项：

– 控制模式： 启动时立即将模块设置为控制模式。

– 安全调节值： 初会对安全调节值进行控制。

6. 在“传感器实际值 A 发生故障时的响应”(Reaction upon fault of sensor actual value A) 下，选
择传感器实际值 A 发生故障时应执行的选项。

7. 在“输入发生转换器中断时的响应”(Reaction upon transducer disruption of an input) 下，选
择输入发生转换器中断时执行的操作。

8. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。
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限制调节值 (S7-300, S7-400)

步骤

要限制调节值，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器输出”(Controller > Channel (No.) > 
Controller output)。

3. 在“输出信号限值”(Output signal limit) 下，设置下面的值：

– 上限值： 指定输出信号的上限。

– 下限值： 指定输出信号的下限。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

控制两个执行器 - 分程 (S7-300, S7-400)

步骤

要控制两个执行器，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“控制器 > 通道（编号）> 控制器输出”(Controller > Channel (No.) > 
Controller output)。

3. 在“分程”(Split Range) 区域下，选择“激活”(Activate) 选项以控制两个执行器。

4. 为来自 A 的输入和输出信号以及来自 B 的输入和输出信号设置下面的值：

– 低位输入信号。

– 高位输入信号。

– 低位输出信号。

– 高位输出信号。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

脉冲整形器步进控制器 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置脉冲整形器，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“数字量输出 > 输出（编号）”(Digital output > Output (No.))。
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3. 在“脉冲整形器”(Pulse shaper) 区域中设置以下参数：

– 电机调节时间。

– 短脉冲持续时间。

– 短中断持续时间。

4. 为上限值和下限值选择合适的选项，以确定值的来源：

– 来自函数块。

– 来自函数块或来自某个数字量输入。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

将模拟信号转换为数字信号 (S7-300, S7-400)

步骤

要将模拟信号转换为数字信号，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“数字量输出 > 通道（编号）”(Digital output > Channel (No.))。
3. 在“脉冲整形器”(Pulse shaper) 区域中设置以下参数：

– 短脉冲持续时间。

– 短中断持续时间。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

选择输出信号和信号类型 (S7-300, S7-400)

步骤

要选择输出信号和信号类型，请按以下步骤操作：

1. 双击“参数设置”(Parameter setting) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“模拟量输出 > 输出（编号）”(Analog output > Output (No.))。
3. 在“源”(Source) 选项下，选择用作输出信号的信号。 可进行以下选择：

– 零： 无输出信号源。

– 模拟量输入之一。

– 控制器 A 或 B 的调节值之一。

4. 在“信号类型”(Signal type) 选项下，选择输出信号的发送类型。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。
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3.5.5.3 对 FM 355 编程 (S7-300, S7-400)

3.5.5.4 调试 FM 355 (S7-300, S7-400)

创建和提供背景数据块 (S7-300, S7-400)

步骤

为满足调试要求，请按以下步骤操作： 
1. 在循环中断 OB 中创建一个可以周期性调用指令 PID_FM 的用户程序。

2. 在用户程序中周期性设置 READ_VAR = TRUE。
3. 为每个控制器通道的 PID_FM 指令创建一个背景数据块。

4. 为 PID_FM.MOD_ADDR 参数中的每个背景数据块输入模块地址。
将配置硬件时指定的起始地址用作 FM 355 的模块地址。 

5. 在参数 PID_FM.CHANNEL 中输入控制器通道的编号 (1 ... 4)。
6. 如果使用指令 PID_PAR，请在 PID_PAR.CHANNEL 参数中输入控制器通道的编号。

7. 检查以确保选中此通道的“传感器类型模拟量输入”(Sensor type analog input)。 
如果模拟量输入未经处理，所有 PID 参数都置零且不计算调节变量。

说明

多背景数据块

如果在项目中使用多背景数据块，必须通过监视表格调试 FM。 

调试控制器 (S7-300, S7-400)

简介

按以下步骤调节 PID 参数：

• PID/PI 控制器（步进控制器、连续控制器、脉冲控制器）： 手动

• 模糊温度控制器： 自动

• 步进控制器： 自动使用指令 TUN_ES
• 连续控制器： 自动使用指令 TUN_EC
• 脉冲控制器： 自动使用指令 TUN_EC
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步骤

要调节控制器，请按以下步骤操作：

1. 将 CPU 置于 RUN 模式。

2. 如果使用步进控制器，则测量电机动作时间。

3. 利用上面列出的选项之一调节 PID 参数。

4. 使用趋势视图监视控制回路。

参见

测量电机转换时间 (页 1144)

手动调节 PID 参数 (S7-300, S7-400)

要求

必须在参数分配期间选择“PID 控制器”控制算法。

步骤

要手动设置 PID/PI 控制器，请按以下步骤操作：

1. 选择想要调节通道的背景数据块。

2. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

3. 输入比例作用、积分作用、微分作用和延迟的相应值。

4. 在“调节”(Tuning) 组中单击图标 “将 PID 参数发送到 FM”(Send PID parameters to FM)。
5. 在“当前值”(Current values) 组中选中“更改设定值”(Change setpoint) 复选框。

6. 输入一个新设定值。

7. 必要时清除“手动模式”(Manual mode) 复选框，并在“当前值”(Current Values) 组中单击图
标 。
这时控制器使用新参数工作并控制新设定值。

8. 根据趋势特性检查 PID 参数的质量。

9. 重复步骤 3 到 8，直至对控制器结果满意为止。
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模糊系统识别 (S7-300, S7-400)

有关使用模糊温度控制器的过程的要求  (S7-300, S7-400)

要求

为通过使用模糊温度控制器实现 佳控制，该过程应满足以下要求：

• 在电镀槽中加热时，应将要加热的液体完全混合。

• 如果是槽间控制系统，两种液体必须完全混合。同时，必须确保所有热传递介质之间有

良好的热传递。如果是热传递性能差的材料，使用大的传递表面可保证良好的热传递。

• 如果是室温控制系统，必须确保完全混合（例如使用风扇）。

• 控制系统增益不可超过因子 3。
• 延迟时间不可超过恢复时间的 3%。

• 要控制的温度 高可更改为控制器采样时间内 大受控值输出处指定的 高温度的 1‰。

受控系统的分类

受控系统或要控制的过程通过参数（例如，要加热介质的热输出、加热质量或加热容量）来

表示。关于模糊控制器，在“关键”与“非关键”温度控制系统之间存在如下不同之处：控

制系统变得愈加关键：

• 热输出更大，

• 加热的加热容量更大，

• 要加热介质的加热容量更低，

• 热传递阻力更大，

• 热传递表面更小。

在将调节值阶跃更改应用于受控系统后，将发生阶跃响应。受控系统也可以以此阶跃响应为

基础进行分类： 控制系统变得愈加关键，比率 tu/tg 越大，受控系统的增益越大。 若 tu/tg < 
1/10，则具有非关键控制部分。

参见

控制部分的特征值 (页 731)
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模糊系统识别的过程 (S7-300, S7-400)

使用模糊温度控制器调节参数的过程

参数优化是基于自优化模糊控制器的。

受控系统的识别将从未发生热量输出的监视阶段开始。监视阶段的持续时间如下：

• 监视阶段连续控制器：大约 1 min
• 监视阶段步进控制器：大约 1 min + 1/2 x 终控制元件的起动时间

此时间用于确定加热介质中的温度趋势。之后，将输出 100% 大热量输出。 这可以在 
PID_FM 指令背景数据块的 LMN 输出参数中看到。

使用设定值范围温度增加的第一个 4% 范围进行识别，其中以消逝时间为基础分别在温度增

加的 1% 和 4% 处获得有关过程响应的信息。

当热量输出低于 100% 时，识别过程完成。例如，此特性可以用于通过用户程序取消激活识

别。在识别阶段之后，控制器将继续使用已确定的参数进行操作。

如果未调整设定值阶跃更改并且热量输出永远保持为零，则无法成功中止识别，从而意味着

控制器无法控制连接的受控系统。

具有多种控制部分的控制器特性

对于“非关键”受控系统，无论在识别期间还是控制过程期间均不会出现问题。

已取消“过于关键”受控系统的识别。已非常“小心”或缓慢地对已识别的“关键”受控系

统执行了控制。

执行模糊系统识别 (S7-300, S7-400)

要求

必须在参数分配期间选择“模糊控制器”控制算法。

执行识别之前，必须尽可能地确保受控系统已稳定（无升温或降温过程）或其更改过程较缓

慢且无变化。 标准可以为一分钟内温度变化接近于直线。 在较快的过程中，此要求尤为重要。

由于在识别开始时，控制器已将调节变量零值输出大约一分钟，因此要控制的温度必须接近

于环境温度。
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启动模糊系统识别

按照以下步骤调节模糊控制器：

1. 选择想要调节通道的背景数据块。

2. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

3. 在“调节”(Tuning) 组中输入一个新设定值 (SP_OP)。
新设定值必须满足以下条件：

– 设定值阶跃变化 > 5%
– 新设定值 > 过程值 + 设定值上限 x 0.12

4. 在“调节”(Tuning) 组中单击 “模糊过程识别”(Fuzzy process identification)。

结果

新设定值 (SP_OP)、SP_OP_ON = TRUE 和 FUZID_ON = TRUE 发送到 FM。启动模糊系统识

别。 CH_DIAG 指令的 IDSTATUS 参数提供了有关识别状态的信息。 如果模糊系统识别已激

活或正在运行，您会在状态显示字段中看到该信息。

取消激活模糊系统识别

只要位 FUZID_ON = TRUE，则在设定值阶跃变化足够大时将启动下一个识别。 
要关闭调节模式，请按以下步骤操作：

1. 在监视表格中输入 FUZID_ON。

2. 设置 FUZID_ON = FALSE。

说明

在完成识别之前通过 FUZID_ON = FALSE 取消激活调节模式不会停止识别。 已启动的识

别过程将继续在所有情况下运行（负设定值阶跃变化的情况除外）。

重复模糊系统识别

每次有更多设定值阶跃变化 ≥12% 时，都将执行更新的识别，除非已通过设置 FUZID_ON = 
FALSE 再次取消激活识别。

也可通过减小再增加该设定值 (> 12 %) 来重新启动识别。
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取消模糊系统识别

可以通过以下方式取消识别：

• 由控制器在标识了“关键”受控系统的情况下执行。 取消识别后，控制器将处于错误状

态。 控制器已将调节变量永久复位的事实可表明这一状态。 通过取消激活优化也无法更

改此状态。 通过启动新的识别可删除该错误状态。

通过 CH_DIAG FB 的 IDSTATUS 参数可获得有关识别状态的信息。 详细信息可在该部分结

尾处的“控制器状态信息”中找到。

• 由操作员通过生成负设定值阶跃变化执行。其中设定值必须低于条件 2 中的设定值（请

参见上述“如何启动识别”）。

要取消调节，请按以下步骤操作：

1. 输入一个小于当前过程值并满足模糊系统识别开始时相同条件的新设定值。

2. 在“调节”(Tuning) 组中单击 “模糊过程识别”(Fuzzy process identification)。

将调节的参数下载到设备中 (S7-300, S7-400)

简介

要防止下次启动 CPU 时系统数据将 FM 上的参数覆盖，请按以下步骤操作：

• 每次启动 FM 并且 LOAD_PAR=TRUE 时，将调节的 PID 参数从 PID_FM 的背景数据块下载

到 FM。

• 将 PID 参数下载到 SDB。

说明

PI、PID 和 SAVE 参数记录无法存储在 SDB 中。

步骤

要将参数下载到 SDB，请按以下步骤操作：

1. 单击图标 “将在线数据传送到离线项目”(Transfer online data to an offline project)。
PID 参数保存在 FM 的参数设置中。

2. 停止 CPU。
3. 单击 “下载到设备”(Download to device)。
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使用趋势视图 (S7-300, S7-400)

监视

1. 双击“调试”(Commissioning) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“趋势视图”(Trend view)。
3. 选择要监视的背景数据块。 将显示分配到了该背景数据块的通道。

4. 指定趋势视图记录的更新周期。

5. 单击“启动测量”(Measurement on) 启动测量。

6. 单击“结束测量”(Measurement off) 停止测量。

步骤

要调整标定，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中双击“调试”(Commissioning)。
2. 在组态视图中导航至“趋势视图”(Trend view)。
3. 要更改时间轴：

– 单击日期旁的箭头按钮打开日历。 从日历中选择一个日期。 要锁定选择内容，请单

击蓝色的锁符号。 可以对开始日期和结束日期执行该操作。

– 单击时间标尺。 鼠标指针将显示为左/右箭头。 按下鼠标并向左或向右拖动鼠标。

如果锁定了开始时间或结束时间，则时间标定将发生变化。

如果开始时间和结束时间均未锁定，则指定的周期将改变，而标定保持不变。

4. 要更改数值轴：

– 请单击上面或下面所示值的输入字段。 在这里可以输入所需的值。 要锁定选择内容，

请单击蓝色的锁符号。 可以对上限值和下限值执行该操作。

– 单击数值标尺。 鼠标指针将显示为上/下箭头。 按下鼠标并向上或向下拖动鼠标。

如果锁定了上限值或下限值，则数值轴的标定将发生变化。

如果上限值和下限值均未锁定，则指定的范围将改变，而标定保持不变。

使用 HMI 更改参数 (S7-300, S7-400)

步骤

要使用 HMI 更改指令 PID_FM 的控制器参数，请按以下步骤操作：

1. 将想要更改的参数从 HMI 写入 CPU 上的辅助数据块（请参见 ①）。

2. 将 PID_FM.COM_RST 设置为 TRUE。
该指令执行一个初始化运行。 参数在 FM 和 CPU 之间同步（请参见 ②）。
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3. 将想要更改的参数从辅助数据块传送到指令 PID_FM 的背景数据块（请参见 ③）。

4. 将 PID_FM.LOAD_PAR 设置为 TRUE。
将已更改参数传送到 FM（请参见 ④）。

将参数存储在辅助数据块中是必要的，因为通过 COM_RST = TRUE 启动 CPU 后，PID_FM 会
从 CPU 先前将系统数据传送到的 FM 模块中读取参数。

测量电机转换时间 (S7-300, S7-400)

简介

电机转换时间必须尽可能准确，以便获得良好的控制器结果。 执行器文档中的数据包含此

类执行器的平均值。针对特定执行器的值可能不同。

如果使用提供位置反馈或停止位信号的执行器，则可在调试期间测量电机转换时间。如果位

置反馈或停止位信号均不可用，则无法测量电机转换时间。
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要求

• 组态的电机转换时间必须为实际转换时间大小的一半。执行器在一个方向上的 长移动

时间为电机转换时间的两倍。

• 对于提供模拟量位置反馈的执行器，位置反馈必须互连。

• 对于提供停止位信号的执行器，停止位信号必须互连。

提供模拟位置反馈的执行器

要使用位置反馈测量电机转换时间，请按以下步骤操作：

1. 选择想要为其测量电机转换时间的背景数据块。

2. 选中“使用位置反馈”(Use position feedback) 复选框。

3. 在“目标位置”(Target position) 输入字段中输入执行器要移动到的位置。
将显示当前位置反馈（起始位置）。单击 “启动转换时间测量”(Start transition time 
measurement) 图标。

结果

将执行器从起始位置移动到目标位置。立即开始时间测量并在执行器到达目标位置时结束。 
根据以下等式计算电机转换时间：

电机转换时间 = (输出值上限 - 输出值下限) × 测量时间/总量 (目标位置 - 起始位置)。
将显示转换时间测量的进度和状态。 所测量的转换时间显示在“所测量的转换时

间”(Measured transition time) 字段中。 转换时间测量一旦完成，转换信号的手动模式就会

开启 (LMNSOPON = TRUE)。将停止移动执行器。

提供停止位信号的执行器

要使用停止位信号测量电机转换时间，请按以下步骤操作：

1. 选择想要为其测量电机转换时间的背景数据块。

2. 选中“使用执行器停止位信号”(Use actuator endstop signals) 复选框。

3. 单击 “启动转换时间测量”(Start transition time measurement) 图标。

结果

执行器首先会移动到下端停止位，接着移动到上端停止位，然后返回到下端停止位。时间测

量将在执行器到达较低的停止位时启动，而在执行器第二次到达该停止位时结束。 电机转

换时间等于所测得的时间除以二。
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将显示转换时间测量的进度和状态。 所测量的转换时间显示在“所测量的转换时

间”(Measured transition time) 字段中。 转换时间测量一旦完成，转换信号的手动模式就会

开启 (LMNSOPON = TRUE)。将停止移动执行器。

装载所测量的转换时间

1. 单击 “将在线数据传送到离线项目”(Transfer online data to an offline project)，将测量的
电机转换时间保存在本地项目中。
所测量的转换时间保存在 FM 的参数设置中。

2. 单击 “下载到设备”(Download to device)，在下次启动 CPU 时激活所有更改。

取消转换时间测量

取消转换时间测量后，执行器信号的手动模式就会开启 (LMNSOPON = TRUE) 并且指定调节

值的手动模式就会关闭 (LMNOP_ON = FALSE)。将停止移动执行器。

3.5.5.5 FM 355： 使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)

组错误 LED 的错误显示 (S7-300, S7-400)

简介 
如果红色组错误 LED 亮起，则表示模块上出现错误（内部错误），或者线路连接中出现错误

（外部错误）。

如果黄色 LED 闪烁，则表示删除了固件。 仅在硬件出现故障或固件的装载过程中止的情况下，

才出现该状态。

显示哪些错误？ 
根据组错误 LED 的亮起会显示以下错误：

错误类型 诊断消息 可能原因 校正

内部错误 模块有故障 硬件错误 更换模块

时间看门狗跳闸 硬件错误 更换模块

EEPROM 内容无效 组态时电源电压故障 重新组态模块
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错误类型 诊断消息 可能原因 校正

外部错误 模块中的参数不正确 已传送到模块的参数不正确 重新分配模块参数

模拟量输入或模拟量输

出出现错误

模拟量输入硬件错误 更换模块

模拟输入断路 解决断线

模拟量输入测量范围违例（低

于范围）

检查测量信号

模拟量输入测量范围违例（高

于范围）

检查测量信号

模拟量输出断线 解决断线

模拟量输出短路 消除短路

缺少外部辅助电源 缺少 24 V 电源 恢复 24 V 电源 

发生错误时的诊断中断

如果在相应的参数化窗口中启用了诊断中断，则所有的错误均可触发诊断中断。 从诊断数

据记录 DS0 和 DS1 中，可以查看导致 LED 亮起的错误。 诊断数据记录 DS0 和 DS1 的分配

将在下节中说明。

触发诊断中断 (S7-300, S7-400)

什么是诊断中断？ 
如果用户程序响应内部错误或外部错误，您可以组态诊断中断，其可中断 CPU 周期性程序

并调用诊断中断 OB、OB 82。

哪些事件可触发诊断中断？ 
该列表显示了可触发诊断中断的事件：

• 模块尚未组态或组态不正确

• 模块有故障

• 模拟输入断线（仅 4 至 20 mA）
• 模拟量输入期间超出上限和下限

• 模拟输出中装载中断和短路
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默认设置

默认情况下，禁用诊断中断。

启用诊断中断

在“基本参数”屏幕中，您可以冻结或启用模块的诊断中断。

对中断触发事件的响应

如果发生可触发诊断中断的事件，则会发生以下情况：

• 将诊断信息存储于模块的诊断记录 DS0 和 DS1 中。

• 组错误 LED 亮起。

• 调用诊断中断 OB (OB 82)。
• 在诊断中断 OB 的启动信息中输入诊断记录 DS0。
• 如果没有硬件故障，模块将继续控制。

如果未编程 OB 82，CPU 将转到 STOP 模式。

诊断数据记录 DS0 和 DS1
有关哪个事件触发了诊断中断的信息存储于诊断数据记录 DS0 和 DS1 中。 诊断数据记录 DS0 
包含四个字节，DS1 包含 16 个字节，而且 DS1 16 字节中的前四个字节与 DS0 的四个字节

相同。 

诊断数据记录 DS0 和 DS1 (S7-300, S7-400)

从模块中读取数据记录

调用诊断 OB 时，诊断数据记录 DS0 将自动传送到启动信息。 其中这四个字节将存储在 OB 82 
的本地数据（字节 8 - 11）中。

可以使用“CH_DIAG”指令从模块中读取诊断数据记录 DS1（因此也可读取 DS0 的内容）。仅

在 DS0 中报告通道错误时才有意义。

“CH_DIAG”指令与 FB“PID_FM”必须在同一 OB 中进行调用。 这可通过以下措施实现： 执行 
OB 82 时设置一个位。 在同时调用 FB“PID_FM”的 OB 中查询此位，然后使用设置的位调用

“CH_DIAG”指令。
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诊断文本在诊断缓冲区中如何显示？  
如果要在诊断缓冲区中输入诊断消息，则必须在用户程序中调用“WR_REC”指令“在诊断缓

冲区中输入用户特定的消息”。 各诊断消息的事件编号可使用输入参数 EVENTN 指定。将

在诊断缓冲区中输入中断，其中 x = 1 表示进入的，x = 0 表示离开的。 诊断缓冲区在“含义”

列中包含相关的诊断文本以及输入时间。
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启动信息中诊断记录 DS0 的分配  
下表显示了启动信息中诊断记录 DS0 的分配。 所有未列出的位并非不重要，而是已将它们

设置为零。

表格 3-3 诊断记录 DS0 的分配

字节 位 含义 注释 事件编号

0 0 模块故障 在每个诊断事件发生时设置 8:x:00
1 内部故障 在所有内部故障发生时设置：

• 看门狗超时

• EEPROM 内容无效。 模块可能启动后

无法执行控制，并会等待 CPU 更新的

参数组态。

• EPROM 错误

• ADC/DAC 故障

• 模拟量输入，硬件故障

8:x:01

2 外部错误 在所有外部错误发生时设置：

• 缺少外部辅助电压

• 参数组态故障

• 模拟量输入，断线（仅范围 4 到 20 
mA）

• 模拟量输入，测量范围非法（范围太

小）

• 模拟量输入，测量范围非法（范围太

大）

• 模拟量输出，断线

• 模拟量输出，短路

8:x:02

3 通道故障 请参见 DS1 中字节 7 之后的内容，以了解

详细故障情况

8:x:03

4 缺少外部辅助电压 FM 355 的 24 V 电源出现故障 8:x:04
6 EEPROM 内容无效 在写入 EEPROM 过程中出现电源电压故

障。 模块使用默认参数启动。

8:x:03

7 参数组态故障 模块无法使用参数。 原因： 参数未知或存

在不允许的参数组合。

请参见菜单“PLC”>“参数分配错误”

8:x:07
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字节 位 含义 注释 事件编号

1 0 ... 3 模块等级 始终分配 8 –
4 通道特定的诊断 如果模块可以提供其他通道信息，而且存

在通道错误（请参见 DS1 中的字节 7 至 
12），则设置

–

2 3 看门狗超时 硬件故障 8:x:33
3 2 EPROM 错误 模块有故障 8:x:42

4 ADC/DAC 故障 模块有故障 8:x:44

诊断记录 DS1 的分配

诊断记录 DS1 包含 16 个字节。 前 4 个字节与诊断记录 DS0 的相同。 下表显示了其余字节

的分配。 所有未列出的位并非不重要，而是已将它们设置为零。

表格 3-4 诊断记录 DS1 中字节 4 至 12 的分配

字节 位 含义 注释 事件编号

4 0 ... 7 通道类型 始终分配 75H –
5 0 ... 7 诊断信息的长度 始终分配 8 –
6 0 ... 7 通道数 始终分配 5（4 个控制器 + 1 个参

考通道）

–

7 0 ... 7 通道错误矢量 为每个通道分配一个位 –
8 0 模拟量输入，硬件故障 通道特定的诊断

通道 1
  8:x:B0

1 未使用   8:x:B1
2 模拟量输入断线（仅区域 4 

mA 到 20 mA）
  8:x:B2

3 未使用   8:x:B3
4 模拟量输入低于测量范围   8:x:B4
5 模拟量输入，测量范围非

法（范围太大）

  8:x:B5

6 模拟量输出，断线 仅适用于连续

控制器的电流

输出

8:x:B6

7 模拟量输出，短路 仅针对 C 控制

器的电流输出

8:x:B7

9 0 ... 7 请参见字节 8 通道特定的诊断通道 2 请参见上文
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字节 位 含义 注释 事件编号

10 0 ... 7 请参见字节 8 通道特定的诊断通道 3 请参见上文

11 0 ... 7 请参见字节 8 通道特定的诊断通道 4 请参见上文

12 0 ... 5 请参见字节 8 参考通道的诊断 请参见上文

附加信息

有关“RET_VALU”参数的更多信息，请参见 RET_VALU 消息列表 (页 1153)和帮助系统的“扩

展指令”部分。

测量传感器故障 (S7-300, S7-400)

测量传感器的故障

控制器模块可以识别以下测量传感器故障：

• 测量范围违例（低于范围）

• 测量范围违例（高于范围）

• 断线（并非所有测量范围）

如果出现以上一项故障，则会在诊断记录 DS0 中设置组错误位“外部错误”，并在诊断记录 
DS1 中设置通道特定的错误位（请参见上一节中的表格）。 这些故障消除后，相应的位即

会复位。

下表显示了错误位会在单个测量范围的哪些限制内进行设置和复位：

测量范围 错误位测量范围非法（范

围太小）

错误位测量范围非法（范围

太大）

错误位断线指示

DS1： 字节 10 至 26，位 4 DS1： 字节 10 至 26，位 5 DS1： 字节 10 至 26，位 2
0 到 20 mA < –3.5 mA > 23.5 mA –
4 到 20 mA 错误位 = 1（< 3.6 mA 时）

错误位 = 0（< 3.8 mA 时）

> 22.8 mA 错误位 = 1（< 3.6 mA 时）

错误位 = 0（> 3.8 mA 时）

0 V 至 10 V <–1.175 V > 11.75 V –
Pt 100
（–200 到 850°C）
（–328 到 1562°F）

< 30.82 mV > 650.46 mV –
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测量范围 错误位测量范围非法（范

围太小）

错误位测量范围非法（范围

太大）

错误位断线指示

DS1： 字节 10 至 26，位 4 DS1： 字节 10 至 26，位 5 DS1： 字节 10 至 26，位 2
Pt 100
（–200 到 556°C）
（–328 到 1032°F）

< 30.82 mV > 499.06 mV –

Pt 100
（–200 到 130°C）
（–328 到 264°F）

< 30.82 mV > 254.12 mV –

热电偶类型 B < 0 mV > 13.81 mV –
热电偶类型 J < –8.1 mV > 69.54 mV –
热电偶类型 K < –6.45 mV > 54.88 mV –
热电偶类型 R < –0.23 mV > 21.11 mV –
热电偶类型 S < –0.24 mV > 18.7 mV –
其它类型热电偶 < 折线输入值下限 < 折线输入值上限 –

RET_VALU 消息列表 (S7-300, S7-400)

RET_VALU 消息

JOB_ERR
（十六进

制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整数）

含义

7000 28672 -32624 使用 REQ = 0 首次调用： 没有激活的数据传输；BUSY 的
值为 0。

7001 28673 -32624 使用 REQ = 1 首次调用： 数据传输已启动；BUSY 的值为 
1。

7002 28674 -32624 临时调用（与 REQ 无关）。 数据传送已经激活；BUSY 
的值为 1。

8090 32912 -32624 指定的逻辑基址无效： SDB1/SDB2x 中没有分配，或者

它不是基址。

80A0 32928 -32608 从模块中读取时得到否定确认。 模块在读取操作期间被

删除，或者模块有故障。
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JOB_ERR
（十六进

制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整数）

含义

80A1 32929 -32607 写入模块时得到否定确认。 模块在写入操作期间被删

除，或者模块有故障。 
80A2 32930 -32606 第 2 层出现协议错误

80A3 32931 -32605 涉及用户接口/用户的协议错误

80A4 32932 -32604 通讯总线错误

80B1 32945 -32591 长度规范不正确。 未针对使用中的模块正确设置通道 DB 
中的 FM_TYPE 参数。

80B2 32946 -32590 已配置的插槽尚未使用。

80B3 32947 -32589 实际的模块类型与配置的模块类型不相符。

80C0 32960 -32576 无法读取模块数据。

80C1 32961 -32575 相同类型的写入作业的数据尚未经过模块处理。 
80C2 32962 -32574 模块当前正在处理可能的 大作业数。

80C3 32963 -32573 所需资源（存储区等）目前已占用。 
80C4 32964 -32572 通信错误

80C5 32965 -32571 分布式 I/O 不可用。

80C6 32966 -32570 优先级等级中止（重启或后台处理）。

8522 34082 -31454 通道 DB 或参数 DB 太短。 无法从 DB 读出数据。 （写入

作业）

8532 34098 -31438 参数 DB 的 DB 编号过大（写入作业）

853A 34106 -31430 参数 DB 不存在。（写入作业）

8544 34116 -31420 出现错误后，第 n（n > 1）次读取访问 DB 时发生错误。

（写入作业）

8723 34595 -30941 通道 DB 或参数 DB 太短。 数据无法写入 DB。 （读取作

业）

8730 34608 -30928 CPU 中的参数 DB 处于写保护状态。 数据无法写入 DB
（读取作业）。

8732 34610 -30926 参数 DB 的 DB 编号过大（读取作业）

873A 34618 -30918 参数 DB 不存在。（读取作业）

8745 34629 -30907 出现错误后，第 n（n > 1）次写入访问 DB 时发生错误。  
（读取作业）
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JOB_ERR
（十六进

制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整数）

含义

80ff 33023 -32513 块 FMT_PAR 的索引规范不正确

错误 80A2..80A4 和 80Cx 是暂时的，也就是说等待一段时间后，它们可以自动纠正。 7xxx 
形式的消息可指出通讯的暂时操作状态。

3.5.5.6 FM 355 示例项目 (S7-300, S7-400)

3.5.6 使用 FM 355-2 (S7-300, S7-400)

3.5.6.1 组态 FM 355-2 (S7-300, S7-400)

配置硬件 (S7-300, S7-400)

步骤

组态假定您已建立可保存参数分配的项目。 以下仅简要说明了 重要的步骤。

1. 启动 TIA portal 并打开设备组态。

2. 选择一个模块机架。

3. 从模块目录中选择一个控制器模块。

4. 将控制器模块移动到模块机架上的合适位置。

5. 在组态表中，请注意模块的输入地址，例如 272。
读取的值以十进制格式显示。
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3.5.6.2 FM 355-2 的参数分配 (S7-300, S7-400)

模块参数 (S7-300, S7-400)

步骤

对参数赋值时，需设置模块参数。

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。 在巡视窗口中，选择“属
性”(Properties) 选项卡。
结果：属性将显示在巡视窗口中。

2. 组态模块的基本参数和其余参数。

3. 在设计视图中组态其余的设备参数。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

5. 使用“编辑 > 翻译”(Edit > Translate) 翻译项目。

6. 在 CPU 处于 STOP 模式时选择“在线 > 设备加载...”(Online > Device load...) 来加载组态数据。
结果： 存储在 CPU 存储器中的数据将被直接传送到模块。

7. 执行 CPU 启动。

模拟量输入参数 (S7-300, S7-400)

评估模拟量输入 (S7-300, S7-400)

步骤

要选择传感器类型，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“数字量输入 > 输入 [编号]> 评估模拟量输入”(Digital input > input [No]> 

Evaluation of analog inputs)。
3. 输入以下参数：

– 传感器类型模拟量输入

对于不同的传感器类型，将启用选项“开路监视”(open-circuit monitoring)。 该选项

可根据需要激活。

– 接点温度

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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过滤功能 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置过滤功能，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“模拟量输入 > 输入 [编号]> 过滤功能”(Analog input > input [No]> Filter 

functions)。
3. 输入以下参数：

– 要按照时间常量进行过滤，应启用“信号过滤器”(signal filter) 选项。

如果选择了“信号过滤器”(signal filter) 选项，则可以设置时间常量过滤器。

– 滤波器时间常数

只有启用了“信号过滤器”(signal filter) 选项才能进行设置。

– 要线性化编码器信号，应激活“平方根过滤器”(square root filter) 选项。

– 要线性化编码器信号特性，应激活“多边形过滤器”(polygon filter) 选项。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

信号滤波器

1 阶滤波器，其时间特性通过时间常数来设置。

平方根滤波器

用于线性化编码器信号，该编码器信号是与测量的过程变量有关的方波，其中实际值以物理

量的形式表示。

多边形滤波器

用于线性化编码器特性。

可选择 13 个可选点，单位为：

• mA（电流输入）

• mV（电压输入）
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标定 (S7-300, S7-400)

步骤

要将输入信号转换为物理单位，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“模拟量输入 > 输入 [编号]> 线性标定”(Analog input > input [No]> 

Scaling)。
3. 输入以下参数：

– 上限值

– 下限值

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

标定

通过在初始值（下限值）与结束值（上限值）之间进行线性插值来将输入信号转换为其它物

理单位。

偏差 (S7-300, S7-400)

实现常量或级联控制器 (S7-300, S7-400)

常量或级联控制器

在常量或级联控制器的控制器结构中，有效的当前值等于实际值 A。

选择控制器类型

要实现常量或级联控制器，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号]”(Controller> channel [No])。
3. 在“编码器类型”(Encoder type) 部分中，选择“常量或级联控制器”(Constant or Cascade 

controller)。
4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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处理设定值

要编辑设定值，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 偏差”(Controller> Channel [No]> Deviation)。
3. 在不同的区域设置相应的参数：

– 设定值源

选择设定值的源。

– 安全设定值

在此处设置安全设定值。 还要设置对 CPU 故障的响应和启动特性。

– 设定值斜坡

设置启动时间。

– 设定值限值

选择设定值的上限和下限。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

选择实际值 A 的信号源

要选择实际值 A 的信号源，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 偏差”(Controller> Channel [No]> Deviation)。
3. 在“控制值”(Control value) 部分中，选择相应的源。 可进行以下选择：

– 零

– 处理的模拟量输入

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

实现三分量控制器 (S7-300, S7-400)

三分量控制器

在三分量控制器的控制器结构中，通过对三个实际值 A、B 和 C 求和，然后再加上可调偏移

量来获得有效的实际值。 也可通过因子计算实际值 B 和 C。

选择控制器类型

要实现三分量控制器，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号]”(Controller> channel [No])。
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3. 在“控制器类型”(Controller type) 部分中，选择“常量或级联控制器”(Constant or Cascade 
controller) 选项。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

处理设定值

要调整设定值处理模式，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 偏差”(Controller> Channel [No]> Deviation)。
3. 在“设定值源”(Setpoint source) 部分中，选择要从中获取设定值的源。

4. 在“安全设定值”(Safety setpoint) 部分中，输入在 CPU 故障和启动时将作为安全值的值。

5. 根据“对 CPU 错误的响应”(Reaction to CPU errors) 选项和“启动特性”(Start-up behavior) 选
项的值，选择控制器模块的特性。 可进行以下选择：

– 设定值 = 上一个有效设定值： 发生该事件时，将上一有效设定值分配给设定值。 上
一个有效设定值将保持不变。

– 设定值 = 安全设定值： 发生该事件时，将安全设定值分配给设定值。 这样便可执行

安全紧急操作。

6. 在“设定值斜坡功能”(setpoint ramp) 中设置上升时间，在设定值发生变化时满足该上升时间
可减少超调。

7. 在“设定值限值”(Setpoint limits) 部分，设置设定值的上限和下限。

8. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

选择实际值 A、B 和 C 的信号源

要选择实际值 A、B 和 C 的信号源，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“控制值”(Control value) 部分中，选择每个实际值的信号源。 在此处可以选择是使用无信号
（“零”）作为源还是选择处理的模拟量输入之一。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

注册实际值 B 和 C 以及偏移量值的因子

要为实际值 A、B 和 C 设置信号源，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“总和”(Sum) 部分中，设置实际值 B 和 C 的必要加权因子。
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4. 选择应加到实际值上的所需“偏移量”值。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

实现比例或混合控制器 (S7-300, S7-400)

选择控制器类型

要实现比率或混合控制器，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号]”(Controller> channel [No])。
3. 在“编码器类型”(Encoder type) 部分中，选择“比例或混合控制器”(Ratio or Mixture 

controller)。
4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

处理设定值

要调整设定值处理模式，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“设定值源”(Setpoint source) 区域中，选择用于获取设定值的源。

4. 在“安全设定值”(Safety setpoint) 区域中，输入在 CPU 故障和启动时用作安全值的值。

5. 根据“对 CPU 错误的响应”(Reaction to CPU errors) 和“启动特性”(Start-up behavior) 选择控
制器模块的特性。 可从以下选项中进行选择：

– 设定值 = 上一个有效设定值： 发生该事件时，将上一有效设定值分配给设定值。 上
一个有效设定值将保持不变。

– 设定值 = 安全设定值： 发生该事件时，将安全设定值分配给设定值。 这样便可执行

安全紧急操作。

6. 在“设定值斜坡功能”(setpoint ramp) 部分设置上升时间，在设定值发生变化时遵循该上升时
间可以减少超调。

7. 在“设定值限值”(Setpoint limits) 部分，设置设定值的上限和下限。

8. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

为实际值 A 和 D 选择信号源

要选择实际值 A 和 D 的信号源，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
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3. 在“调节值”(Manipulated value) 区域中，为每个实际值选择信号源。 可以选择是使用无信号
（“零”）作为源还是选择处理的模拟量输入之一。 对于 D 的实际值，还可以选择控制器的
控制值。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

注册乘法器

要为实际值 A 和 D 设置信号源，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“乘法”(Multiply) 部分中，选择所需的偏移量。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

对于比例调节器，实际值 A 用作控制变量，而实际值 D 则存储比例量级。 设定值输入值用

作比率因子。 将其与实际值 D 相乘，然后加上可调偏移量，将得到有效的设定值。 如果取

消实际值 D，则只应将偏移量与设定值相加。

设置报警生成 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置中断生成，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“生成报警”(Alarm generation) 部分中，选择必要的选项：

– 在“限值监视器”(Limit monitor for) 部分中，输入应设置报警的信号。

– 在“报警上限”(Alarm high limit) 中设置上限，超过该上限时应触发报警。

– 在“警告上限”(Warning high limit) 中设置一个值，超过该值时应发出“接近上

限”(approaching high limit) 警告。

– 在“警告下限”(Warning low limit) 中设置一个值，低于该值时应发出“接近下

限”(approaching low limit) 警告。

– 在“报警下限”(Alarm low limit) 中设置下限，低于该下限时应触发报警。

– 为避免监视器闪烁，可以在“滞后”(hysteresis) 中设置滞后参数。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。
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控制算法 (S7-300, S7-400)

实现 P 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 P 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“PID 控制器”(PID controller) 选项。

4. 在“工作模式”(Operation mode) 下的“常规”(General) 部分中，选择“P”选项。
P 控制的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

实现 PI 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 PI 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“PID 控制器”(PID controller) 选项。

4. 在“工作模式”(Operation mode) 下的“常规”(General) 部分中，选择“PI”选项。
PI 控制的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

实现 I 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 I 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“PID 控制器”(PID controller) 选项。
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4. 在“工作模式”(Operation mode) 下的“常规”(General) 部分中，选择“I”选项。
I 控制的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

实现 PID 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 PID 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“PID 控制器”(PID controller) 选项。

4. 在“工作模式”(Operation mode) 下的“常规”(General) 部分中，选择“PID”选项。
PID 控制的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

实现 PD 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 PD 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“PID 控制器”(PID controller) 选项。

4. 在“工作模式”(Operation mode) 下的“常规”(General) 部分中，选择“PD”选项。
PD 控制的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

实现模糊温度控制器 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 P 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
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3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“模糊温度控制器模块”(Fuzzy temperature controller module) 
选项。
模糊温度控制器模块的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

抑制偏差噪声分量 (S7-300, S7-400)

步骤

要抑制偏差中的噪声分量，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“常规”(General) 部分中，设置“死区宽度”(Dead zone width) 参数。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

切换扰动 (S7-300, S7-400)

步骤

要切换扰动，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 从“常规”(General) 部分的“扰动源”(Disturbance source) 列表中选择扰动源。

选择条目“零”(zero) 不执行扰动切换。

4. 输入您希望用作扰动加权因子的“扰动因子”值。
小于 0 的值将减弱扰动，而大于 0 的值将增强扰动。 如果值等于 1，扰动保持不变。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

设置反馈 P 部分 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现常量或级联控制器，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
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3. 在“P 部分”(P portion) 部分中，选择“反馈中”(In feedback) 选项。
如果启用该选项，则在反馈中设置 P 部分。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

衰减设定值变化的 D 部分 (S7-300, S7-400)

选择控制器类型

要实现常量或级联控制器，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“D 部分”(D portion) 部分的“D 部分”(D portion) 选项中输入 D 部分源。

4. 在“微分因子”(Differentiation factor) 部分中，设置 D 部分因子。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

使控制器作用反向 (S7-300, S7-400)

原理

通过设置负比例增益使“增大偏差值 = 增大校正值”变为“增大偏差值 = 减小更正值”，可

实现控制器反向。

步骤

要逆转控制器效果，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“常规”(General) 部分中，设置相反符号的比例增益。

例如，如果当前设置显示正比例增益，而您希望使控制器作用反向，则设置负比例增益。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

控制器输出 (S7-300, S7-400)

实现连续控制器 (S7-300, S7-400)
只有在使用模拟量模块时才能创建连续控制器。
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步骤

1. 更改外部控制值 (页 1168)
2. 设置安全控制值 (页 1169)
3. 更改跟踪 (页 1168)
4. 设置控制值限制 (页 1170)
5. 控制两个执行器 - 分程 (页 1170)
6. 选择输出信号和信号类型 (页 1171)

不使用位置反馈的步进控制器 (S7-300, S7-400)
只能使用数字量模块来实现不带位置反馈的步进控制器。

步骤

1. 选择不带位置反馈的控制器输出步进控制器

2. 更改外部控制值 (页 1168)
3. 设置安全控制值 (页 1169)
4. 使用脉冲整形器步进控制器 (页 1171)

实现带位置反馈的步进控制器 (S7-300, S7-400)
只能使用数字量模块来实现带位置反馈的步进控制器。

步骤

1. 选择带位置反馈的控制器输出步进控制器

2. 更改外部控制值 (页 1168)
3. 更改跟踪 (页 1168)
4. 设置安全控制值 (页 1169)
5. 设置控制值限制 (页 1170)
6. 设置位置反馈 (页 1169)
7. 使用脉冲整形器步进控制器 (页 1171)

实现脉冲控制器 (S7-300, S7-400)
只能使用数字量模块实现脉冲控制器。
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步骤

1. 选择控制器输出脉冲控制器

2. 更改外部控制值 (页 1168)
3. 更改跟踪 (页 1168)
4. 设置安全控制值 (页 1169)
5. 设置控制值限制 (页 1170)
6. 准备模数信号转换

7. 将模拟信号转换为数字信号 (页 1171)

参数化控制器输出的功能 (S7-300, S7-400)

更改外部控制值 (S7-300, S7-400)

步骤

要更改外部控制变量，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器输出”(Controller> channel [No]> 

Controller output)。
3. 在“外部控制变量”(External control) 中，选择可激活外部控制变量的选项。 可以从以下选项

中选择：

– 激活功能模块。

– 激活功能模块或数字量输入之一。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

更改跟踪 (S7-300, S7-400)

步骤

要更改跟踪，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器输出”(Controller> channel [No]> 

Controller output)。
3. 在“跟踪”(Tracking) 部分中选择可激活外部控制变量的选项。 可以从以下选项中选择：

– 激活功能模块。

– 激活功能模块或数字量输入之一。
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4. 在“跟踪”(Tracking) 部分中选择要跟踪的信号的源。 可以从以下选项中选择：

– 零，未使用源时。

– 模拟量输入之一。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

设置位置反馈 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置位置反馈，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“数字量输出 > 输出 [编号]”(Digital Output> output [No.])。
3. 在“位置反馈输入”(Position feedback input) 部分中，选择“源”(Source) 选项来选择位置反

馈信号。

– 零： 无位置反馈。

– 处理的模拟量输入之一。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

设置安全控制值 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置安全控制值，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器输出”(Controller> channel [No]> 

Controller output)。
3. 在“安全控制值”(safety control value) 部分中选择应该用作安全控制值的值。

4. 在“激活”(Activation) 下选择可激活外部控制变量的选项。 可以从以下选项中选择：

– 激活功能模块。

– 激活功能模块或数字量输入之一。

5. 在“模块启动时的操作”(Action on module start) 下选择模块启动时应执行的选项。 可以从以
下选项中选择：

– 控制模式：启动时立即将模块设置为控制模式。

– 安全调节值： 初会对安全调节值进行控制。

6. 在“控制器干扰实际值 A 时的操作”(Action on controller interference of the actual value A) 下
选择当控制器干扰实际值 A 时应执行的选项。
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7. 在“输入控制器干扰时的操作”(Action on input controller interference) 下选择出现输入控制
器干扰时应执行的选项。

8. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

设置控制值限制 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置控制值限制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器输出”(Controller> channel [No]> 

Controller output)。
3. 在“输出信号限制”(Output signal limit) 中输入以下值：

– 上限值： 指定输出信号的上限。

– 下限值： 指定输出信号的下限。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

控制两个执行器 - 分程 (S7-300, S7-400)

步骤

要控制两个执行器，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器输出”(Controller> channel [No]> 

Controller output)。
3. 在“分割范围”(Split range) 部分中，选择“启用”(Enable) 选项以有效控制两个执行器。

4. 为输入和输出信号 A 以及输入和输出信号 B 设置以下值：

– 低位输入信号。

– 高位输入信号。

– 低位输出信号。

– 高位输出信号。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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使用脉冲整形器步进控制器 (S7-300, S7-400)

步骤

要组态脉冲整形器，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“数字量输出 > 输出 [编号]”(Digital Output> output [No.])。
3. 在“脉冲整形器”(Pulse shaper) 部分中输入以下参数：

– 引擎工作时间。

– 短脉冲持续时间。

– 短中断持续时间。

4. 为上限值和下限值选择可接受的 佳选项：

– 来自功能模块。

– 来自功能模块或数字量输入之一。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

将模拟信号转换为数字信号 (S7-300, S7-400)

步骤

要将模拟信号转换为数字信号，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“数字量输出 > 通道 [编号]”(Digital output> channel [No.])。
3. 在“脉冲整形器”(Pulse shaper) 区域中输入以下参数：

– 短脉冲持续时间。

– 短中断持续时间。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

选择输出信号和信号类型 (S7-300, S7-400)

步骤

要选择输出信号和信号类型，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“数字量输出 > 通道 [编号]”(Digital output> channel [No])。
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3. 在“源”(Source) 选项下选择要用作输出信号的信号。 可以从以下选项中选择：

– 零： 无输出信号源。

– 模拟量输入之一。

– 控制器 A 或 B 的控制值之一。

4. 在“信号类型”(Signal type) 选项下为要使用的输出信号选择类型。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

3.5.6.3 调试 FM 355-2 (S7-300, S7-400)

创建并提供背景数据块 (S7-300, S7-400)

创建和初始化背景数据块

1. 创建一个可以周期性调用指令 FMT_PID 的用户程序。

2. 在用户程序中周期性设置 READ_OUT = TRUE。
3. 为每个控制器通道的 FMT_PID 指令创建一个背景数据块。

4. 为 MOD_ADDR 参数中的每个背景数据块输入模块地址。
将配置硬件时指定的起始地址用作 FM 355-2 的模块地址。 

5. 输入 FMT_PID.CHANNEL 参数中控制器通道的通道编号（0、1、2 或 3）。

1. 如果使用 FMT_PAR 和 FMT_TUN 指令，请在 FMT_PAR.CHANNEL 和 FMT_TUN.CHANNEL 参数
中输入控制器通道的通道编号。

2. 检查以确保选中此通道的“传感器类型模拟量输入”(Sensor type analog input)。
如果模拟量输入未经处理，所有 PID 参数都置零且不计算调节变量。

说明

多背景数据块

如果在项目中使用多背景数据块，必须通过监视表格调试 FM。 

调试控制器 (S7-300, S7-400)

简介

按以下步骤调节 PID 参数：

• 预调节

• 精确调节加热

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

1172 编程和操作手册, 11/2022



• 精确调节冷却

• 手动精确调节

步骤

要调节控制器，请按以下步骤操作：

1. 将 CPU 置于 RUN 模式。

2. 如果使用步进控制器，则测量电机动作时间。

3. 执行控制器调节。

4. 使用趋势视图监视控制回路。

控制器调节选项 (S7-300, S7-400)

预调节

在此调节过程中，通过设定值跳跃从冷态向工作点靠近。

TUN_ON = TRUE 时，可以建立调节准备状态。控制器从 PHASE = 0 切换至 PHASE = 1。 

 

通过设定值变化（从 PHASE 1 -> 2 的跳转）激活调节受控变量 (LMN0 + TUN_DLMN)。设定

值在达到拐点之前不会生效（达到此点之前，无法启用自动模式）。 
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用户负责根据允许的过程值变化来定义输出激发增量 (TUN_DLMN)。 必须根据预期的过程

值变化设置 TUN_DLMN 的符号（考虑控制操作时的方向）。

设定值阶跃变化和 TUN_DLMN 必须恰当地匹配。 如果 TUN_DLMN 的值过高，则存在设定

值阶跃变化达到 75% 之前找不到拐点的风险。 
TUN_DLMN 还必须足够高，以确保过程值至少达到设定值阶跃变化的 22%。 否则，过程将

保持为调节模式（阶段 2）。

解决方案：在拐点搜索期间减小设定值。

说明

如果过程极慢，建议您在调节期间指定略微低于期望操作点的目标设定值，并密切监视状态

位和 PV（超调风险）。

仅在线性范围内调节：

特定过程（例如，锌或镁冶炼炉）的信号将通过操作范围附近的非线性区域（聚集状态改

变）。

通过选择适当的设定值阶跃变化，可将调节限制在线性范围之内。当过程值超过设定值阶跃

变化 (SP_INT-PV0) 的 75% 时，调节将结束。

同时，应将 TUN_DLMN 减小到可保证设定值阶跃变化达到 75% 之前能够发现拐点的范围。
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精确调节加热

在此调节过程中，通过输出值跳跃激活设定值恒定不变的过程。 

通过设置启动位 TUN_ST（从阶段 1 -> 2 的跳转）激活调节受控变量 (LMN0 + TUN_DLMN)。
修改设定值时，新值在达到拐点之前不会生效（达到此点之前无法启用自动模式）。

用户负责根据允许的过程值变化来定义输出激发增量 (TUN_DLMN)。必须根据预期的过程值

变化设置 TUN_DLMN 的符号（考虑控制操作时的方向）。

注意

通过 TUN_ST 激发过程时，安全性不会小于 75%。调节会在达到拐点时结束。但是，在噪

声过程中可能会显著超过拐点。
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精确调节冷却

在此调节过程中，通过输出值跳跃激活设定值恒定不变的过程。 

通过设置启动位 TUN_CST（从阶段 1 -> 2 的跳转）激活调节受控变量 (LMN0 + TUN_CLMN)。 
在此过程中，先前确定的调节值 LMN0 保持不变，并且会在分割范围函数中直接激活 
TUN_CLMN，这样只有冷却能力发生更改。TUN_CST 会立即重置。 
在阶段 2 期间修改设定值时，新设定值在达到拐点之前不会生效（达到此点之前无法启用自

动模式）。

用户负责根据允许的过程值变化来定义输出激发增量 (TUN_CLMN)。 必须根据预期的过程

值变化设置 TUN_CLMN 的符号（考虑控制操作时的方向）。 请注意，负的 TUN_CLMN 会
引起冷却能力增加。 但是也可以使用 TUN_CLMN > 0.0 激活设定值跳转，方法是减小冷却

能力。

注意

通过 TUN_CST 激发过程时，安全性不会小于 75%。 调节会在达到拐点时结束。但是，在

噪声过程中可能会显著超过拐点。

分割范围函数
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优化期间，已将分割范围函数的梯度添加到过程。 如果要在优化之后修改分割范围函数的

梯度，则必须相应地调整控制器的 GAIN 或 RATIOFAC 参数。

在控制模式下手动精确调节

可以采用以下措施以实现无超调的设定值响应：

• 调整控制区

• 优化命令操作

• 控制参数的衰减

• 控制参数修改

自动调节 (S7-300, S7-400)

过程要求 (S7-300, S7-400)

暂态响应 
该过程在发生时间延迟时必须具有稳定的渐近暂态响应。

受控变量跳转之后,实际值必须保持为稳定状态。 因此，这样可排除已显示没有控制的振荡

响应的过程，以及没有进行补偿的过程（控制系统中的积分器）。

保证稳定的初始状态（阶段 0）
由于控制器参数不正确等原因，实际值的振荡频率较低时，在启动优化之前控制器必须处于

手动模式并等待振荡停止。 还可以切换到具有小比例增益长积分时间的 PI 控制器。

现在，必须等到达到稳定状态，也就是等到过程值和输出值达到稳态。还允许过程值有渐近

瞬态振荡或慢速漂移（稳定状态，请参见下图）。输出值必须为常量或上下波动一个恒定平

均值。

说明

请避免在马上要启动调节之前更改调节变量。建立测试条件（例如，关闭烤箱门）时，可能

会在无意中更改调节变量！如果出现这种情况，则必须至少等到过程值再次具有处于稳定状

态的渐近瞬态振荡。如果等到瞬态效应完全消失，则可以得到更好的控制器参数。

下图解释了处于稳定状态的瞬态振荡：
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线性和操作范围 
该过程响应在整个操作范围中必须是线性的。  例如，聚集状态改变时，将发生非线性响应。 
必须在操作范围的线性部分进行优化。

也就是说，在优化和正常控制操作期间，操作范围内的非线性影响一定是不显著的。 但是，

如果在新工作点附近不断优化，并且优化期间未发生非线性影响，则可在操作点改变时重新

调谐该过程。

如果已知某个特定的静态非线性影响（例如阀特性），始终建议使用折线对其进行补偿，从

而线性化该过程响应。

温度过程中的干扰 
诸如将热量传送到相邻区域的干扰必须不得过多影响整体温度过程。 例如，优化挤压机的

区域时，必须同时加热所有区域。
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控制器调节过程 (S7-300, S7-400)

PI/PID 控制器参数

FM 355-2 自动调谐功能可自动设置 PI/PID 控制器参数。 您可以使用两个相互制约的 终控

制元素（例如加热和冷却过程的 终控制元素）调谐加热和冷却过程以及分程过程。

控制器调节阶段

要进行控制器调节，会经历下列各个阶段，您可以在参数 PHASE  中读取这些阶段。

PHASE = 0
调节未运行。 FM 355-2 可以在自动或手动模式下运行。

PHASE = 0 期间，您可以确保受控系统满足调节要求。 
调节结束时，FM 355-2 切换回 PHASE = 0。 

PHASE = 1
FM 355-2 正准备调节。只有在满足调节要求时，才启动 PHASE = 1。
PHASE = 1 期间，会确定以下值：

• 过程值噪声 NOISE_PV
• 初始斜率 PVDT0
• 调节变量的平均值

PHASE = 2
在阶段 2 中，过程值尝试通过常量调节变量检测拐点。此方法将防止由于过程变量噪声而过

早地找到拐点。

初，此均分未激活；换句话说，均分始终在经过一个循环后发生。只要噪声超过某个特定

级别，循环次数就会加倍。

将计算噪声的周期和振幅。估计周期期间，仅当梯度总是小于 大上升时，才会取消搜索拐

点并退出阶段 2。而 TU 和 T_P_INF 在实际拐点处计算。
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但仅在满足以下两个条件时调节才会结束：

1. 过程值与拐点相距超过 2*NOISE_PV。
2. 过程值已超过拐点 20%。

说明

使用设定值阶跃变化激发过程时，调节 迟在过程值超过设定值阶跃变化 (SP_INT-PV0) 
的 75% 时结束（请参见下文）。

PHASE = 3, 4, 5, 6
阶段 3、4、5 和 6 每个阶段持续 1 个周期。

在阶段 3 中，计算优化和过程参数之前会保存有效的 PI/PID 参数。

在阶段 4 中，会计算新 PI/PID 参数。 
在阶段 5 和 6 中，计算新的调节变量并给出受控系统。 
如果已识别出某个类型 I 的受控系统，调节模式会停止并且调整会再次处于阶段 0。现在控

制器将始终在自动模式下启动，LMN = LMN0 + 0.75*TUN_DLMN（即使在启动调节之前在

手动模式下进行控制）。 
如果已识别出某个类型 II 或 III 的受控系统，则调节处于阶段 7。

PHASE = 7
典型温度系统（过程类型 I）存在这样一种风险：由于噪声而过早地检测到拐点。 较低的拐

点时间 T_P_INF 可能会导致检测到过程类型 II 或 III。
阶段 7 中有一个检查，可以查看过程类型是否正确。 测试使用 近重新计算的控制器参数

在自动模式下进行，并 晚在拐点之后的 6*TA（平衡时间）结束。 如果已检测到过程类型 I，
会重新计算控制器参数 (STATUS_D = 122)；否则，它们会保持不变。

如果调节期间操作点处的过程值在调节 PV0 之前再次达到过程值，将取消过程类型检查。

如果通过 TUN_ON = FALSE 取消阶段 7，则会保持已经确定的控制参数！

说明

通常可以在冷却期间启动加热调节。 这种情况下，阶段 7 不会进行顺序检查。

相反情况（加热期间启动冷却调节）则无关紧要，因为冷却调节不会经历阶段 7！
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优化提前取消

在阶段 1、2 或 3 中，可通过重置 TUN_ON = FALSE 取消优化，无需计算新参数。 当 LMN 
= LMN0 时，控制器在自动模式下启动。如果调节之前控制器处于手动模式，则将输出旧的

手动调节变量。 
如果通过 TUN_ON = FALSE 在阶段 4、5、6 或 7 取消调节，则在该阶段之前会保持确定的

控制器参数。

调谐结果 (S7-300, S7-400)

优化结果 
STATUS_H 和 STATUS_C 的左侧数字显示调节状态。

STATUS_H
STATUS_C

结果

0 尚未找到默认或新的控制器参数。

10000 找到了合适的控制器参数

2xxxx 通过估计值已找到合适的控制参数；请检查控制响应或检查 
STATUS_H/C 诊断消息并重复控制器优化。

3xxxx 发生一个操作员输入错误；请检查 STATUS_H/C 诊断消息并重复控制

器优化。

在阶段 6 中识别拐点之后，将在 FM 355-2 和指令 FMT_PID 的在线背景数据块中更新以下控

制器参数：

• 比例分量衰减因子 PFAC_SP = 0.8
• 控制器 GAIN
• 积分时间 TI（限制为 ≥ 0.5 s）
• 微分时间 TD（限制为 ≥ 1.0 s）
• 微分因子 D_F = 5.0
• 控制区打开/关闭 CONZ_ON = TRUE/FALSE
• 控制区宽度 CON_ZONE = 250/GAIN
• P_SEL = TRUE（即使其以前是只具有积分作用的控制器）

如果 RATIOFAC<>0.0，则 CON_ZONE 与因子 1.5 相乘。

如果优化过程中计算的值 TD<1.0 s，则仅确定 PI 控制器，而 PID_ON 和 PID 参数将设置为零。
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控制区仅为匹配过程类型（过程类型 I 和 II）和 PID 控制器（CONZ_ON = TRUE）启用。

根据 PID_ON，使用 PI 或 PID 控制器来执行控制。 旧的控制器参数已保存，并且可以使用 
UNDO_PAR 进行恢复。另外还保存了一个 PI 和 PID 参数记录。 也可以随后使用 LOAD_PID 并
适当设置 PID_ON，在调谐的 PI 或 PID 参数之间进行切换。

将保持以前的拆分结构（反馈路径中的微分分量）。

说明

控制器优化过程完成之后，立即验证是否正确操作控制器参数。

分割范围函数

优化期间，已将分割范围函数的梯度添加到过程。 如果要在优化之后修改分割范围函数的

梯度，则必须相应地调整控制器的 GAIN 参数。

故障说明和更正措施 (S7-300, S7-400)

补偿操作员错误

发生下表中所列的所有错误时会取消调节。

错误 STATUS 变化和操作 注释

同时设置了 TUN_ON 和 TUN_ST 或 
TUN_CST

STATUS_H/C = 30001
• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE

无法通过辅助手段实现，因为 
TUN_ST 和 TUN_CST 在第一个模板

中设置为 FALSE。
设定值变化的符号与过程值变化的趋势

不一致。

在拐点处结束调节

小于 75% 的安全性无效
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错误 STATUS 变化和操作 注释

|TUN_DLMN| 或 |有效 TUN_DLMN| < 5 
%（阶段 1 结束）

特殊情况 STATUS_H=30004：
有效调节值偏差受限于分割范围限值，

而不受限于调节值限值

STATUS_H/C = 30002/30004
• 阶段 99 中的过渡（并行优化

过程中的阶段 0）
• 输出 LMN = LMN0

为 TUN_DLMN 组态的值过小，或调

节变量在调节开始前接近控制限值。

如果 STATUS_H=30004： 此外，还

应考虑到，例如 LMN_A < 5% 时，

不能使用负的 TUN_DLMN 进行加热

调节（原因：不能调整冷却能力）。

在这种情况下，必须防止控制器稳

定在新设定值，并防止不必要地离

开静止工作点（对于并行调节过程

不可行）。

现在应进行如下操作：

• 退回设定值

• TUN_ON=FALSE
• 校正 TUN_DLMN
• 重启调节

仅适用于没有模拟位置反馈的步进控制

器：

|有效 TUN_DLMN| < 5 %（阶段 2 开始）

STATUS_H = 30002
• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE

如果启动调节之前虽然 |
TUN_DLMN| >= 5 % 但调节值接近

某个控制限值，就会发生错误。

如果 TUN_CST：
|TUN_CLMN| 或 |有效 TUN_CLMN| < 5 
%（阶段 1 结束）

特殊情况 STATUS_H=30004：
有效调节值偏差受限于分割范围限值，

而不受限于调节值限值。

STATUS_C = 30002/30004
• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE

为 TUN_CLMN 组态的值过小，或调

节变量在调节开始前接近控制限值。

如果 TUN_CST：
特殊情况“|有效 TUN_CLMN| < 5 %（阶

段 1 结束）”：

TUN_CLMN <= -5%，但 LMN_LLM > 
-5%。

STATUS_C = 30003
• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE

下限 LMN_LLM 过高（例如 0%），

从而阻止冷却能力的输出。

TUN_CST，但之前没有进行加热调节 STATUS_C = 30008
• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE

 

安全模式 STATUS_C = 30009
• 跳转至阶段 0
• TUN_ON = FALSE

如果 FM 355-2 在 PHASE > 2 时进入

安全模式，其将由 
STATUS_C=30009 显示。
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未达到拐点（仅当通过设定值阶跃变化被激发时）

调节 迟在过程值超过设定值阶跃变化 (SP_INT-PV0) 的 75% 时结束。 将在 STATUS_H/
STATUS_C (2xx2x) 中发送“未达到拐点”信号。

始终应用当前有效的设定值。 通过减少设定值，可以尽快结束调节功能。

在典型温度过程中，在设定值阶跃变化的 75% 处取消调节通常足以防止超调。 但是会出现警

告，尤其是在有较大延迟的过程中（TU/TA > 0.1，过程类型 III）。 如果受控变量激发与设

定值阶跃变更相比过强，过程值可能严重超调（因子 高为 3）。

在更高阶的过程中，如果在达到设定值阶跃变化的 75% 之后仍远未达到拐点，则将会有显

著的超调量。 此外，控制器参数过于严格。 在这种情况下，应减少控制器参数或重复尝试。

以下示意图说明了激发过强时过程变量的超调量（过程类型 III）：

在典型温度过程中，根据控制器参数在达到拐点之前快速取消无关紧要。 
如果重复尝试，请减小 TUN_DLMN 或 TUN_CLMN，或者增加设定值阶跃变化。

原理： 用于调节的受控变量值必须适合设定值阶跃变化。

估计延迟时间或顺序时出错

未正确获取延迟时间（STATUS_H/STATUS_C = 2x1xx、2x2xx 或 2x3xx）或顺序（STATUS_H/
STATUS_C = 21xxx 或 22xxx）。 将使用会产生非 佳控制器参数的估计值继续进行操作。
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重复调节程序并确保过程值不受干扰。

说明

仅 PT1 过程的特殊情况也由 STATUS_H/STATUS_C = 2x2xx (TU < CYCLE) 表示。 在这种情况

下，不必再重复尝试。 如果控制发生振荡，则减少控制器参数。

测量信号的质量（测量噪声、低频干扰）

测量噪声或低频干扰可使调节结果失真。 请注意以下几点：

• 在一个噪声周期期间，应至少采样两次过程值。 噪声级别不应超过有用信号变化的 5%。

• 高频干扰不能通过软件块过滤掉。 应尽早在测量传感器中过滤此干扰，以防止混淆效应。

以下示意图说明了采样时间过长时的混淆效应：

• 对于低频干扰，我们假设 FM 355-2 的采样时间足够小。 但是，FM 355-2 必须随后通过

在平均值过滤中产生较大间隔来生成统一的测量信号。 平均值过滤必须至少扩展超过两

个噪声周期。 在块内部，这会迅速导致更长的采样时间，因此会对调节的精度产生不利

影响。 至少需要拐点的 40 个噪声周期才足以保证精度。 重复尝试时可行的解决方法： 增
加 TUN_DLMN/TUN_CLMN。
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超调

以下情况可能发生超调：

情况 原因 解决方法

调节结束 • 与设定值阶跃变化相比过高的调节

值变化引起激发（请参见上文）。

• 通过设置 PID_ON = FALSE 激活 PI 
控制器。

• 增加设定值阶跃变化或减少调节

值阶跃变化。

• 如果过程允许 PID 控制器，请通

过 PID_ON = TRUE 启动调节。

阶段 7 中的调

节

初，会确定较平稳的控制器参数

（过程类型 III）；这些参数会导致在阶

段 7 中发生超调。

-

控制模式 适用于过程类型 I 的 PI 控制器 
(FAC_SP = 1.0)。

如果过程允许 PID 控制器，请通过 
PID_ON = TRUE 启动调节。

使用步进控制器的调谐 (S7-300, S7-400)

简介

有关控制器优化的常规信息在此适用。 

步进控制器的特性 
• FM 355-2 上的步进控制器进行操作时没有控制区。

• 未执行阶段 7。
• 无冷却优化。

说明

电机转换时间并不是由调节确定的，并且必须在启动调节之前进行测量或设置。

控制器设计

电机起动时间 MTR_TM 与变形点时间 T_P_INF 和等效空载时间 TU 相比，应尽可能小。

对于较长的电机起动时间，将自动生成具有柔性动作的控制器。 
过程触发 TUN_DLMN 越高，对控制器设计的电机起动时间的影响越大。
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PI 或 PID 参数

与设计用于闭环控制器和脉冲控制器的控制器相比，PI 参数衰减 25%。 PID 参数也会确定（但

不包含 25% 的安全裕度）。 只有在电机起动时间与过程参数相比没有高出过多，以及 终

控制元素上的负载保持滞后（由于微分分量）时才能使用 PID 参数。

不使用位置反馈的步进控制器

打开/关闭指令输出恰好停在阶段 1 的开始处（准手动模式）。

将不计算阶段 1（LMN0）中受控变量的平均值。

在阶段 2 的开始和时间 MTR_TM * TUN_DLMN/100 期间，将输出一个打开指令（或一个具

有负的 TUN_DLMN 的关闭指令）。

在阶段 2 中的脉冲动作期间触发停止信号时，将使用以下公式计算有效 TUN_DLMN： 100 * 
时间/MTR_TM。

当有效 TUN_DLMN 的值 < 5% 时，将输出错误消息 STATUS_H = 30002，并取消优化。 只有

终控制元素未预期地接近限制时才会发生该错误。

结束或取消优化

控制器启动时，LMN = LMN0 + TUN_DLMN。

执行预调节 (S7-300, S7-400)

要求

• 已满足过程的需求。

• 已经为该通道创建了一个背景数据块并且已经提供使用。

• “指令”作为设定值的源进行组态。

• FM 355-2 未处于安全模式 (SAFE_ON = FALSE)。 开启安全模式后会取消正在进行的调节。
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步骤

警告

这可能导致人员死亡、严重受伤或造成重大财产损失。

调节期间，参数 LMN_REON 无效。 例如，即使来自报警限值的跟踪电路也不会起作用。 在
此期间，调节值或过程值可能是非预期值，甚至是极值。

调节值通过调节来定义。要取消调节，首先必须设置 TUN_ON = FALSE。 这将会使 
LMN_REON 再次生效。

要手动确定适用于初次调试的 优 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 选择想要调节通道的背景数据块。

2. 单击“测量开启”(Measurement on)  图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和输出值的当前值。

3. 从“模式”(Mode) 下拉列表中选择“预调节”(Pretuning)。
FM 355-2 准备好执行调节 (PHASE = 1)。

4. 等到达到稳定状态。

5. 在“输出值跳跃”(Output value jump) 字段中，指定输出值的增加量。

6. 在“设定值”(Setpoint) 字段中输入设定值。 输出值跳跃仅在输入另一设定值时才生效。

7. 单击 “启动调节”(Start tuning) 图标。
预调节启动。 显示调节的状态。

说明

在阶段 1 期间，通过更改次设定值（例如，某个模拟输入处的测量噪音）也可以触发某

个调谐过程。 在这种情况下，调谐将迅速终止（错误的控制器参数；不稳定风险）。

执行加热精确调节 (S7-300, S7-400)

要求

• 已满足过程的需求。

• 已经为该通道创建了一个背景数据块并且已经提供使用。

• “指令”作为设定值的源进行组态。

• FM 355-2 未处于安全模式 (SAFE_ON = FALSE)。 开启安全模式后会取消正在进行的调节。
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步骤

要确定操作点处的 佳 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 选择想要调节通道的背景数据块。

2. 单击“测量开启”(Measurement on)  图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。系统会记录设定值、过程值和输出值的当前值。

3. 从“模式”(Mode) 下拉列表中选择“精确调节加热”(Fine tuning heating)。
FM 355-2 准备好执行调节 (PHASE = 1)。

4. 在“输出值跳跃”(Output value jump) 字段中，指定输出值的增加量。

5. 单击 “启动调节”(Start tuning) 图标。
精确调节启动。显示调节的状态。

执行冷却精确调节 (S7-300, S7-400)

简介

对于使用两个相互制约的 终执行器（加热和冷却执行器）进行操作的控制器，FM 355-2 可
以在受控变量跳转之后使用冷却执行器确定过程增益率 RATIOFAC（加热/冷却增益）。 甚至

会重新计算控制区宽度 CON_ZONE。 其他控制器参数保持不变。

要求

• “指令”作为设定值的源进行组态。

• FM 355-2 未处于安全模式 (SAFE_ON = FALSE)。 开启安全模式后会取消正在进行的调节。

• 通道的加热精确调节已经成功完成。 FM 355-2 发生电压故障后必须重复加热调节。

• 在具有几个热互连温度区（例如，塑料机械）的设备中，已经成功完成所有区的加热精

确调节并且已经达到稳定状态。

• 为加热使用受控变量 A，为冷却使用受控变量 B。
• RATIOFAC 在 LMN<0.0 时生效，这意味着必须将分割范围按以下方式定义： A 代表 

LMN>=0.0；B 代表 LMN<0.0。
• 要在加热期间启动冷却精确调节，加热和冷却信号必须在过程中同时生效。
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步骤

要确定操作点处的 佳 PID 参数，请按以下步骤操作：

1. 选择想要调节通道的背景数据块。

2. 单击“测量开启”(Measurement on)  图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。系统会记录设定值、过程值和输出值的当前值。

3. 从“模式”(Mode) 下拉列表中选择“精确调节冷却”(Fine tuning cooling)。
FM 355-2 准备好执行调节 (PHASE = 1)。

4. 在“受控变量跳转”(Manipulated variable jump) 字段中，指定受控变量的增加量或减少量。

5. 单击 “启动调节”(Start tuning) 图标。
精确调节启动。显示调节的状态。

结果

只要在过程值曲线中检测到拐点，FM 355-2 就会切换回控制模式 (PHASE 0)。
与加热调节相反，将不保存旧的控制器参数（旧的 RATIOFAC 在加热调节期间已经备份），

并且也无法运行通过阶段 4。
STATUS_D 保持不变并且仍引用加热调节。 甚至上次加热调节的 PI 和 PID 参数设置也得以保

持，因此，使用 LOAD_PID 进行冷却调节后仍可以装载它们。

控制器通道的并行调谐 (S7-300, S7-400)

具有强温度耦合效果的邻近区域

例如，当某个模块的两个或多个控制器用于控制金属板的温度时（例如，具有强温度耦合的

两个加热器和两个实际测量值），您可以选择并行控制器调谐。 

步骤

按照下述步骤一次调节几个通道：

1. 在区域 A 或区域 B 中组态通道组。

2. 使用其中一个通道启动调谐。 然后，其它通道的调谐将自动启动。

说明

当过程通过设定值跳转激发时，用户必须确保同时设置设定值跳转。 可以仅为一个通道

使用 PID_ON 和 TUN_DLMN/TUN_CLMN 参数。 启动调节之前，必须为 FMT_PID 指令的

相应背景数据块中的其他通道指定参数。

调谐中止
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如果其中一个通道发生错误，则所有通道的调谐（阶段 0 或阶段 1 的结束）将中止。

用户可以在任何参与的通道中通过设置 TUN_ON = FALSE 来复位调谐。

当某个通道切换到安全模式时，也会关闭所有其它参与通道的调谐。

仅显示所选通道的状态信息。 对于所有其它的通道，可在相应的背景数据块中找到出错原因。

优势

每个参与的控制器都将输出其调谐操纵变量，直到所有控制器退出阶段 2 为止。这样可以避

免由于控制器的操纵变量变化，致使首先完成调谐的控制器破坏其它控制器的调谐结果。

小心

在参与的通道之一达到设定值跳转的 75% 时，不会终止调谐（超越量风险）。 仅在所有参

与的控制器终止调谐之后才会启动自动模式。 

具有弱温度耦合效果的邻近区域

一般而言，执行调谐时应该反映控件以后的工作方式。 生产期间以并行方式操作区域时（以

便于保持区域之间的温度差），调谐期间邻近区域的温度等级应该相应地提高。 
测试开始时的温度差不相关，因为它们会在初始加热过程中得到补偿（→初始上升 = 0）。

在控制模式中手动精确调谐 (S7-300, S7-400)

简介

可以采用以下措施以达到对设定值改变的非超越量响应： 

调整控制区

调谐期间，FM 355-2 将确定控制区宽度 CON_ZONE，并采用适当的过程类型（过程类型 I 和 
II）激活 PID 控制器： CONZ_ON = TRUE。 在控制模式期间，您可以修改控制区或将其完全

关闭（设置 CONZ_ON = FALSE）。

没有适用于过程类型 III、PI 控制器、步进控制器的控制区
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使用更高顺序过程（过程类型 III）激活控制区通常不会带来任何好处，因为控制区随后会大

于使用 100% 操纵变量可达到的控制范围。 激活 PI 控制器的控制区也没有任何优势。

说明

手动打开控制区之前，请确保控制区宽度不会过窄。 这表示，如果控制区宽度过窄，操纵

变量和实际值将发生振荡。

使用 PFAC_SP 持续减弱控制响应

控制区可提供 佳动态选项（可实现没有超越量的控制响应）。 即，在适用于过程类型 I 和 II 
的 PID 控制器上可随时使用。 
使用控制区内的 PI 控制器、过程类型 III 或设定值跳转，您可以通过参数 PFAC_SP 衰减控制

响应。 该参数指定了对设定值跳转有影响的比例作用的数量。

无论何种过程类型，都会通过调谐功能将 PFAC_SP 设置为默认值 0.8；如果需要，您可以稍

后修改该值。 为了在设定值跳转（使用其它正确的控制器参数）期间将超越量限制为约 2%，

下列值适用于 PFAC_SP：

  过程类型 I 过程类型 II 过程类型 III
  典型温度过程 中间范围 更高顺序温度过程

PI 0.8 0.82 0.8
PID 0.6 0.75 0.96

调整默认因子（0.8），尤其在下列情况下：

• PID（0.8 → 0.6）的过程类型 I： PFAC_SP = 0.8 时，设定值跳转仍将导致约 18% 的超越

量。

• PID (0.8 → 0.96) 的过程类型 III： PFAC_SP = 0.8 时，设定值跳转衰减过于强烈。 这会导

致严重损失调谐时间。

控制参数的衰减

当闭环控制电路发生振荡或设定值跳转之后发生超越量时，可以减少控制器的 GAIN（例如，

减少到原始值的 80%）并增加积分时间（例如，增加到原始值的 150%）。 如果闭环控制器

的模拟操纵变量通过脉冲整形器转化为二进制起动信号，量化噪音可能会导致次永久振荡。 
您可以通过增加死区宽度 DEADB_W 来消除此影响。 
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手动调节 PID 参数 (S7-300, S7-400)

要求

• 已满足过程的需求。

• 已经为该通道创建了一个背景数据块并且已经提供使用。

• “指令”作为设定值的源进行组态。

步骤

要手动设置控制器，请按以下步骤操作：

1. 选择想要调节通道的背景数据块。

2. 单击“测量开启”(Measurement on)  图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。系统会记录设定值、过程值和输出值的当前值。

3. 分别为以下参数输入值：

– 比例作用

– 设定值跳转时的比例作用权重

– 积分作用

– 微分作用

– 系数 DT1
– 加热/冷却比率

4. 在“调节”(Tuning) 组中单击图标 “将 PID 参数发送到 FM”(Send PID parameter to FM)。
5. 在“当前值”(Current values) 组中选中“更改设定值”(Change setpoint) 复选框。

6. 输入一个新设定值。

7. 必要时取消选中“手动模式”(Manual mode)复选框，并在“当前值”(Current Values) 组中单
击图标 。
这时控制器使用新参数工作并控制新设定值。

8. 检查 PID 参数的质量以检查曲线点。

9. 重复步骤 3 到 8，直至对控制器结果满意为止。

说明

可以用 FMT_PID.OP.UNDO_PAR = TRUE 再次设置旧的控制器参数。
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将调节的参数下载到设备中 (S7-300, S7-400)

简介

要防止下次启动 CPU 时系统数据将 FM 上的参数覆盖，请按以下步骤操作：

• 每次启动 FM 355-2 并且 LOAD_PAR=TRUE 时，将调节的 PID 参数从 FMT_PID 的背景数

据块下载到 FM。

• 将 PID 参数下载到 SDB。

说明

PI、PID 和 SAVE 参数记录无法存储在 SDB 中。

步骤

要将参数下载到 SDB，请按以下步骤操作：

1. 单击图标 “将在线数据传送到离线项目”(Transfer online data to an offline project)。
PID 参数保存在 FM 的参数设置中。

2. 停止 CPU。
3. 单击 “下载到设备”(Download to device)。

保存并恢复控制器参数 (S7-300, S7-400)

备份文件记录

FM 355-2 以有效的参数记录系统以及备份参数记录系统为特点。 通过 FMT_PID 指令的 OP 
结构中的 SAVE_PAR 或 UNDO_PAR 执行保存和恢复操作。

例如，在手动更改之前，您可以通过设置 SAVE_PAR = TRUE 保存当前参数。 您可以通过设置 
UNDO_PAR = TRUE 恢复上次保存的控制器参数，并为控制器启用这些参数。 该动作结束时，

通过 FMT_PID 复位 SAVE_PAR 或 UNDO_PAR。
如果要了解当前参数记录或备份参数记录中的值，可以通过 FMT_PID.READ_PAR = TRUE 或 
FMT_TUN.READ_OUT = TRUE 恢复此信息：

FMT_PID 的 PAR 结构中的当前参数： FMT_TUN 输出参数的备份中包含的参数：

PFAC_SP SAV_PFAC
GAIN SAV_GAIN
TI SAV_TI
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FMT_PID 的 PAR 结构中的当前参数： FMT_TUN 输出参数的备份中包含的参数：

TD SAV_TD
D_F SAV_D_F
CON_ZONE SAV_CONZ
RATIOFAC SAV_RATI
CONZ_ON SAV_CZON
P_SEL SAV_PSEL

说明

控制器调谐结束时，调谐之前有效的参数数据将覆盖保存的参数（例外： 在冷却调谐过程

中将放弃该中间保存操作）。

在 PI 和 PID 参数之间进行更改

调节之后，PI 和 PID 参数保存在 FM355-2 上，可以通过设置 FMT_PID.OP.LOAD_PID 加载这

些参数记录。 如果结构 PAR 中的 PID_ON = TRUE，则会将 PID 参数记录复制到有效的控制

器参数；否则，将复制 PI 参数记录。 该动作结束时，通过 FMT_PID 复位 LOAD_PID。 当然，

PID_ON 的值将保留，因为其不是操作员控制参数。

如果要了解哪些值存储在 PI 或 PID 参数记录中，可以通过 FMT_TUN 来查看这些数据。 读取 
READ_OUT = TRUE：

  PI 参数记录 PID 参数记录

控制器 GAIN PI_GAIN PID_GAIN
积分时间 PI_TI PID_TI
微分时间 0.0 PID_TD
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说明

请注意以下事项：

• 如果控制器增益（SAV_GAIN、PID_GAIN 或 PI_GAIN）不等于零，则控制器参数仅使用 
UNDO_PAR 或 LOAD_PID 写回：

• 此策略考虑到了尚未进行调谐或缺少 PID 参数的情况。 例如，如果 PID_ON 为 TRUE 且 
PID_GAIN = 0.0，则 PID_ON 将设置为 FALSE 并且将复制 PI 参数。

• 通过调谐，将 D_F、PFAC_SP 设置为默认值。 用户可以稍后修改它们。 LOAD_PID 不修改这
些参数。

• 使用 LOAD_PID 时，总会重新计算控制区（如果 RATIOFAC <> 0.0，则 CON_ZONE = 250/GAIN 
或 375/GAIN），而不考虑状态 CONZ_ON = FALSE。

使用 LOAD_PID 和 UNDO_PAR 进行无脉冲转换

执行转换以便于比例作用和积分作用的总和保持相等。 从 PID 到 PI 的转换会触发操纵变量

的跳转，因为已禁用微分作用。 初，从 PI 到 PID 的转换是无脉冲的。 但是，几次循环之

后，微分作用将导致快速更改。

测量电机动作时间 (S7-300, S7-400)

简介

电机转换时间必须尽可能准确，以便获得良好的控制器结果。 执行器文档中的数据包含此

类执行器的平均值。针对特定执行器的值可能不同。

如果使用提供位置反馈或停止位信号的执行器，则可在调试期间测量电机转换时间。如果位

置反馈或停止位信号均不可用，则无法测量电机转换时间。

要求

• 组态的电机转换时间必须为实际转换时间大小的一半。执行器在一个方向上的 长移动

时间为电机转换时间的两倍。

• 对于提供模拟量位置反馈的执行器，位置反馈必须互连。

• 对于提供停止位信号的执行器，停止位信号必须互连。
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提供模拟位置反馈的执行器

要使用位置反馈测量电机转换时间，请按以下步骤操作：

1. 选择想要为其测量电机转换时间的背景数据块。

2. 选中“使用位置反馈”(Use position feedback) 复选框。

3. 在“目标位置”(Target position) 输入字段中输入执行器要移动到的位置。
将显示当前位置反馈（起始位置）。单击 “启动转换时间测量”(Start transition time 
measurement) 图标。

结果

将执行器从起始位置移动到目标位置。立即开始时间测量并在执行器到达目标位置时结束。 
根据以下等式计算电机转换时间：

电机转换时间 = (输出值上限 - 输出值下限) × 测量时间/总量 (目标位置 - 起始位置)。
将显示转换时间测量的进度和状态。 所测量的转换时间显示在“所测量的转换时

间”(Measured transition time) 字段中。 转换时间测量一旦完成，转换信号的手动模式就会

开启 (OP.LMNS_ON = TRUE)。将停止移动执行器。

提供停止位信号的执行器

要使用停止位信号测量电机转换时间，请按以下步骤操作：

1. 选择想要为其测量电机转换时间的背景数据块。

2. 选中“使用执行器停止位信号”(Use actuator endstop signals) 复选框。

3. 单击 “启动转换时间测量”(Start transition time measurement) 图标。

结果

执行器首先会移动到下端停止位，接着移动到上端停止位，然后返回到下端停止位。时间测

量将在执行器到达较低的停止位时启动，而在执行器第二次到达该停止位时结束。 电机转

换时间等于所测得的时间除以二。

将显示转换时间测量的进度和状态。 所测量的转换时间显示在“所测量的转换时

间”(Measured transition time) 字段中。 转换时间测量一旦完成，转换信号的手动模式就会

开启 (OP.LMNS_ON = TRUE)。将停止移动执行器。
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装载所测量的转换时间

1. 单击 “将在线数据传送到离线项目”(Transfer online data to an offline project)，将测量的
电机转换时间保存在本地项目中。
所测量的转换时间保存在 FM 的参数设置中。

2. 单击 “下载到设备”(Download to device)，在下次启动 CPU 时激活所有更改。

取消转换时间测量

取消转换时间测量后，执行器信号的手动模式就会开启 (OP.LMNS_ON = TRUE) 并且指定调

节值的手动模式就会关闭 (OP.LMN_REON = FALSE)。将停止移动执行器。

使用趋势视图 (S7-300, S7-400)

监视

1. 在模块的设备视图中双击“调试”(Commissioning)。
2. 在组态视图中导航至“趋势视图”(Trend view)。
3. 选择要监视的背景数据块。 将显示分配到了该背景数据块的通道。

4. 指定趋势视图记录的更新周期。

5. 单击“启动测量”(Measurement on) 启动测量。

6. 单击“结束测量”(Measurement off) 停止测量。

步骤

要调整标定，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中双击“调试”(Commissioning)。
2. 在组态视图中导航至“趋势视图”(Trend view)。
3. 要更改时间轴：

– 单击日期旁边的箭头按钮打开日历。 从日历中选择一个日期。 要锁定选择内容，请

单击蓝色的锁符号。 可以对开始日期和结束日期执行该操作。

– 单击时间标尺。 光标将显示为左/右箭头。 按住光标，将其向左或向右拖动。

如果锁定了开始时间或结束时间，则时间标定将发生变化。

如果开始时间和结束时间均未锁定，则指定的时间段将改变，而标定保持不变。

4. 要更改数值轴：

– 单击所显示的上限值和下限值的输入字段。 在此输入所需的值。要锁定选择内容，请

单击蓝色的锁符号。 该选项适用于上限值和下限值。

– 单击数值标尺。 光标将显示为上/下箭头。 按住光标，将其向上或向下拖动。

如果锁定了上限值或下限值，则数值轴的标定将发生变化。

如果上限值和下限值均未锁定，则指定的范围将改变，而标定保持不变。
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3.5.6.4 FM 355-2： 使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)

组错误 LED 的错误显示 (S7-300, S7-400)

简介 
如果红色组错误 LED 亮起，则表示模块上出现错误（内部错误），或者线路连接中出现错误

（外部错误）。

如果黄色 LED 闪烁，则表示删除了固件。 仅在硬件出现故障或固件的装载过程中止的情况下，

才出现该状态。

显示哪些错误？ 
根据组错误 LED 的亮起会显示以下错误：

错误类型 诊断消息 可能原因 校正

内部错误 模块有故障 硬件错误 更换模块

时间看门狗跳闸 硬件错误 更换模块

EEPROM 内容无效 组态时电源电压故障 重新组态模块

外部错误 模块中的参数不正确 已传送到模块的参数不正确 重新分配模块参数

模拟量输入或模拟量输

出出现错误

模拟量输入硬件错误 更换模块

模拟输入断路 解决断线

模拟量输入测量范围违例（低

于范围）

检查测量信号

模拟量输入测量范围违例（高

于范围）

检查测量信号

模拟量输出断线 解决断线

模拟量输出短路 消除短路

缺少外部辅助电源 缺少 24 V 电源 恢复 24 V 电源 

发生错误时的诊断中断

如果在相应的参数化窗口中启用了诊断中断，则所有的错误均可触发诊断中断。 从诊断数

据记录 DS0 和 DS1 中，可以查看导致 LED 亮起的错误。 诊断数据记录 DS0 和 DS1 的分配

将在下节中说明。
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触发诊断中断 (S7-300, S7-400)

什么是诊断中断？ 
如果用户程序对内部故障或外部错误作出响应，则可以组态诊断中断。 中断循环 CPU 程序

并调用诊断中断 OB 和 OB 82。 

哪些事件可以触发诊断中断？

该列表显示了会触发诊断中断的事件： 
• 模块组态缺少或发生故障

• 模块有故障

• 进行模拟输入时断路（仅 4 至 20 mA）
• 模拟量输入期间超出上限和下限

• 模拟输出期间负载断开或发生短路

启用诊断中断

您可以在基本参数标签中启用或禁用模块的诊断中断。 
诊断中断的默认设置为禁用。 

对触发中断的事件的响应

如果发生可触发诊断中断的事件，则会发生以下情况：

• 诊断信息被写入模块上的诊断数据记录 DS0 和 DS1。
• 组错误 LED 亮起。

• 调用诊断中断 OB（OB 82）。 
• 诊断数据记录 DS0 被写入诊断中断 OB 的启动信息。

• 如果不存在硬件故障，则模块将恢复控制运行。

如果未对 OB 82 进行编程，则 CPU 将切换到 STOP。 

诊断数据记录 DS0 和 DS1
关于触发诊断中断的事件的信息被写入诊断数据记录 DS0 和 DS1。 诊断数据记录 DS0 的长

度为 4 个字节；DS1 的记录长度为 16 个字节且其中前 4 个字节与 DS0 相同。 
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诊断数据记录 DS0 和 DS1 (S7-300, S7-400)

从模块中读取数据记录  
调用诊断 OB 时，诊断数据记录 DS0 将自动传送到启动信息。 其中这四个字节将存储在 OB 82 
的本地数据（字节 8 - 11）中。

可以通过 FB 55“FMT_DS1”从模块中读取诊断数据记录 DS1（因此也可读取 DS0 的内容）。 
仅在 DS0 中报告通道错误时才有意义。

必须在同一个 OB（例如 OB 35）中调用 FB FMT_PID 与 FB 55“FMT_DS1”。 您可以按照以下

内容进行操作： 处理 OB 82 时，设置 READ_DS1 位。 然后 OB 35 中的 FMT_DS1 将读取诊

断数据记录 DS1。

诊断文本在诊断缓冲区中如何显示？

如果要在诊断缓冲区中输入诊断消息，则必须在用户程序中调用“WR_REC”指令“在诊断缓

冲区中输入用户特定的消息”。 在输入参数 EVENTN 上额分别指定各个诊断消息的事件编

号。 将在诊断缓冲区中输入中断，其中 x = 1 表示进入的，x = 0 表示离开的。 除输入的时

间之外，相应的诊断文本也显示在“Meaning”（含义）列中。
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诊断数据记录 DS0 和启动信息的分配

下表显示了启动信息中诊断数据记录 DS0 的分配。 未列出的字节没有意义并且为零。

表格 3-5 诊断数据记录 DS0 的分配    

字节 位 含义 注释 事件编号

0 0 模块故障 在每个诊断事件处进行设置 8:x:00
1 内部错误 在每个内部错误处进行设置：

• 监视狗超时

• EPROM 错误

• ADC/DAC 错误

• 模拟量输入硬件错误

8:x:01

2 外部错误 在每个外部错误处进行设置：

• 缺少外部辅助电压

• 故障参数分配

• 模拟量输入断线（仅在 4 到 20 mA 范
围内）

• 模拟量输入低于测量范围

• 已超出模拟量输入测量范围

• 模拟量输出负载断开

• 模拟量输出短路

8:x:02

3 一个通道中发生错

误

请参阅 DS1，从字节 7 以获取更多故障信

息

8:x:03

4 缺少外部辅助电压 FM 355-2 的 24 V 电源发生故障 8:x:04
6 未使用 - -
7 故障参数分配 该模块无法使用参数。 原因： 参数未知或

参数非法组合。

请参见菜单 PLC > 参数分配错误显示。

8:x:07

1 0 ... 3 模块等级 始终分配 8。 -
4 通道特定的诊断 如果已设置，模块可以提供附加通道信息

并且会出现通道错误（请参阅 DS1，字节 
7 至 12）

-

2 3 时间监视狗响应 硬件故障 8:x:33
3 2 EPROM 错误 模块有故障 8:x:42

4 ADC/DAC 错误 模块有故障 8:x:44
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诊断数据记录 DS1
诊断数据记录 DS1 的长度为 16 个字节。 前 4 个字节与诊断数据记录 DS0 相同。 下表显示

了剩余字节的分配。 未列出的字节没有意义并且为零。

FM 355-2 的诊断数据记录 DS1

表格 3-6 FM 355-2 的诊断数据记录 DS1 的字节 4 至 12 的分配    

字节 位 含义 注释 事件编号

4 0 ... 7 通道类型 始终分配 75H。 -
5 0 ... 7 诊断信息的长度 始终分配 8。 -
6 0 ... 7 通道数 始终分配 5（4 个控制器 + 1 个参

考通道）

-

7 0 ... 4 通道错误矢量 为每个通道分配一个位（0...3；4 
用于参考通道）。

-

8 0 模拟量输入硬件错误  
 
 
 
 
 
 
 
通道特定的诊断

通道 0

  8:x:B0
1 未使用   8:x:B1
2 模拟量输入断线（仅在 4 

到 20 mA 范围内）

  8:x:B2

3 未使用   8:x:B3
4 模拟量输入低于测量范围   8:x:B4
5 已超出模拟量输入测量范

围

  8:x:B5

6 模拟量输出断路 仅针对 C 控制

器的电流输出

8:x:B6

7 模拟量输出短路 仅针对 
C 控制器的电

压输出

8:x:B7

9 0 ... 7 请参见字节 8 通道特定的诊断通道 1 请参见上文

10 0 ... 7 请参见字节 8 通道特定的诊断通道 2 请参见上文

11 0 ... 7 请参见字节 8 通道特定的诊断通道 3 请参见上文

12 0 ... 5 请参见字节 8 参考通道的诊断 请参见上文
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附加信息

有关“RET_VALU”参数的更多信息，请参见 RET_VALU 消息列表 (页 1205)和帮助系统的“扩

展指令”部分。

测量传感器故障 (S7-300, S7-400)

测量传感器故障

FM 355-2 可以识别以下测量传感器故障：

• 测量范围违例（低于范围）

• 测量范围违例（高于范围）

• 断路（不适用于所有测量范围） 
如果发生这些故障的其中之一，将在诊断数据记录 DS0 中设置组错误位“外部错误”并在

诊断数据记录 DS1 中设置通道特定的错误位（请参阅上表）。 当这些故障消失后，相应位

将分别复位。 
下表显示了设置或复位错误位的特定测量范围限制：

测量范围 错误位测量范围违例（欠

量）发生位置...
错误位测量范围违例（过

量）发生位置...
错误位断路显示

DS1： 字节 10 至 26，位 4 DS1： 字节 10 至 26，位 5 DS1： 字节 10 至 26，位 2
0 到 20 mA < - 3.5 mA > 23.5 mA -
4 到 20 mA 错误位 = 1（< 3.6 mA 时）

错误位 = 0（> 3.8 mA 时）

> 22.8 mA 错误位 = 1（< 3.6 mA 时）

错误位 = 0（> 3.8 mA 时）

0 至 10 V <- 1.175 V > 11.75 V -
Pt 100
（-200 °C 到 850 °C）
（-328 °F 到 1562 °F）

< 30.82 mV > 650.46 mV -

Pt 100
（-200 °C 到 556 °C）
（-328 °F 到 1032 °F）

< 30.82 mV > 499.06 mV -

Pt 100
（-200 °C 到 130 °C）
（-328 °F 到 264 °F）

< 30.82 mV > 254.12 mV -

B 型热电偶 < 0 mV > 13.81 mV -
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测量范围 错误位测量范围违例（欠

量）发生位置...
错误位测量范围违例（过

量）发生位置...
错误位断路显示

DS1： 字节 10 至 26，位 4 DS1： 字节 10 至 26，位 5 DS1： 字节 10 至 26，位 2
E 型热电偶

（-270.0 至 
1,000.03 °C）

< -9.84 mV > 76.36 mV -

J 型热电偶 < -8.1 mV > 69.54 mV -
K 型热电偶 < -6.45 mV > 54.88 mV -
R 型热电偶 < -0.23 mV > 21.11 mV -
S 型热电偶 < -0.24 mV > 18.7 mV -
其它类型热电偶 < 折线输入值下限 > 折线输入值上限 -

RET_VALU 消息列表 (S7-300, S7-400)

RET_VALU 消息

JOB_ERR
（十六进

制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整型）

含义

7000 28672 -32624 REQ=0 时的第一次调用： 无激活的数据传输；BUSY 的
值为 0。

7001 28673 -32624 REQ=1 时的第一次调用： 已启动数据传输；BUSY 的值

为 1。
7002 28674 -32624 临时调用（与 REQ 不相关）。 已激活数据传输；BUSY 

的值为 1。
8090 32912 -32624 指定的逻辑基址无效： 未在 SDB1/SDB2x 中分配，或不

是基址。

80A0 32928 -32608 从模块中读取时进行反确认。 在读取操作或模块有故障

期间，模块已卸下。

80A1 32929 -32607 向模块写入时进行反确认。 在写入操作或模块有故障期

间，模块已卸下。 
80A2 32930 -32606 在第 2 层上的 DP 协议错误

80A3 32931 -32605 在用户界面/用户中的 DP 协议错误

80A4 32932 -32604 通讯总线错误
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JOB_ERR
（十六进

制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整型）

含义

80B1 32945 -32591 长度规范不正确。 没有为正在使用的模块正确设置通道 
DB 中的 FM_TYPE 参数。

80B2 32946 -32590 未使用组态的插槽。

80B3 32947 -32589 实际模块类型与组态的模块类型不匹配。

80C0 32960 -32576 模块数据尚未准备好进行读取。

80C1 32961 -32575 模块尚未对同一类型的写入作业的数据进行处理。 
80C2 32962 -32574 模块当前正在处理可能 大数量的作业。

80C3 32963 -32573 当前已占用所需资源（存储器等）。 
80C4 32964 -32572 通讯错误

80C5 32965 -32571 分布式 I/O 不可用。

80C6 32966 -32570 优先级等级中止（重新启动或置于后台）。

8522 34082 -31454 通道 DB 或参数 DB 过短。 无法从 DB 中读取数据。 （写

入作业）

8532 34098 -31438 参数 DB 的 DB 编号过高。 （写入作业）

853A 34106 -31430 当前没有参数 DB。 （写入作业）

8544 34116 -31420 出现错误后，第 n（n > 1）次读访问 DB 时发生错误。  
（写入作业）

8723 34595 -30941 通道 DB 或参数 DB 过短。 无法将数据写入 DB。 （读取

作业）

8730 34608 -30928 CPU 中的参数 DB 处于写保护状态。 无法将数据写入 DB
（读取作业）

8732 34610 -30926 参数 DB 的 DB 编号过高（读取作业）

873A 34618 -30918 当前没有参数 DB。 （读取作业）

8745 34629 -30907 出现错误后，第 n（n > 1）次写访问 DB 时发生错误。  
（读取作业）

80ff 33023 -32513 块 FMT_PAR 的索引规范不正确

80A2、80A4 和 80Cx 错误都是临时的，即等待一段时间后无需任何操作这些错误即可消

除。 7xxx 格式的消息指明通讯的临时运行状态。　
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3.5.7 使用 FM 455 (S7-300, S7-400)

3.5.7.1 组态 FM 455 (S7-300, S7-400)

配置硬件 (S7-300, S7-400)

步骤

组态假定您已建立可保存参数分配的项目。以下内容简要说明了 重要的步骤。

1. 启动 TIA portal 并打开设备组态。

2. 选择一个模块机架。

3. 从模块目录中选择一个控制器模块。

4. 将控制器模块移动到模块机架上的合适位置。

5. 在组态表中，请注意模块的输入地址，例如 512。
读取的值以十进制格式显示。

3.5.7.2 FM 455 的参数分配 (S7-300, S7-400)

模块参数 (S7-300, S7-400)

步骤

对参数赋值时，需设置模块参数。

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。 在巡视窗口中，选择“属
性”(Properties) 选项卡。
结果：属性将显示在巡视窗口中。

2. 组态模块的基本参数和其余参数。

3. 在设计视图中组态其余的设备参数。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

5. 使用“编辑 > 翻译”(Edit > Translate) 翻译项目。

6. 在 CPU 处于 STOP 模式时选择“在线 > 设备加载...”(Online > Device load...) 来加载组态数据。
结果：存储在 CPU 存储器中的数据将被直接传送到模块。

7. 执行 CPU 启动。
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模拟量输入参数 (S7-300, S7-400)

评估模拟量输入 (S7-300, S7-400)

步骤

要选择传感器类型，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“数字量输入 > 输入 [编号]> 评估模拟量输入”(Digital input > input [No]> 

Evaluation of analog inputs)。
3. 输入以下参数：

– 模拟量输入精度

– 传感器类型模拟量输入

对于不同的传感器类型，将启用选项“开路监视”(open-circuit monitoring)。 该选项

可根据需要激活。

– 接点温度

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

过滤功能 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置过滤功能，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“模拟量输入 > 输入 [编号]> 过滤功能”(Analog input > input [No]> Filter 

functions)。
3. 输入以下参数：

– 要按照时间常量进行过滤，应启用“信号过滤器”(Signal filter) 选项。

如果选择了“信号过滤器”(signal filter) 选项，则可以设置时间常量过滤器。

– 滤波器时间常数

只有启用了“信号过滤器”(signal filter) 选项才能进行设置。

– 要线性化编码器信号，应激活“平方根过滤器”(square root filter) 选项。

– 要线性化编码器信号特性，应激活“多边形过滤器”(polygon filter) 选项。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

信号滤波器

1 阶滤波器，其时间特性通过时间常数来设置。
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平方根滤波器

用于线性化编码器信号，该编码器信号是与测量的过程变量有关的方波，其中实际值以物理

量的形式表示。

多边形滤波器

用于线性化编码器特性。

可选择 13 个可选点，单位为：

• mA（电流输入）

• mV（电压输入）

标定 (S7-300, S7-400)

步骤

要将输入信号转换为物理单位，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“模拟量输入 > 输入 [编号]> 线性标定”(Analog input > input [No]> 

Scaling)。
3. 输入以下参数：

– 上限值

– 下限值

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

标定

通过在初始值（下限值）与结束值（上限值）之间进行线性插值来将输入信号转换为其它物

理单位。

偏差 (S7-300, S7-400)

实现常量或级联控制器 (S7-300, S7-400)

常量或级联控制器

在常量或级联控制器的控制器结构中，有效的当前值等于实际值 A。
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选择控制器类型

要实现常量或级联控制器，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号]”(Controller> channel [No])。
3. 在“编码器类型”(Encoder type) 部分中，选择“常量或级联控制器”(Constant or cascade 

controller)。
4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

处理设定值

要编辑设定值，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 偏差”(Controller> Channel [No]> Deviation)。
3. 在不同的区域设置相应的参数：

– 设定值源

选择设定值的源。

– 安全设定值

在此处设置安全设定值。 还要设置对 CPU 故障的响应和启动特性。

– 设定值斜坡

设置启动时间。

– 设定值限值

选择设定值的上限和下限。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

选择实际值 A 的信号源

要选择实际值 A 的信号源，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 偏差”(Controller> Channel [No]> Deviation)。
3. 在“控制值”(Control value) 部分中，选择相应的源。 可进行以下选择：

– 零

– 处理的模拟量输入

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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实现三分量控制器 (S7-300, S7-400)

三分量控制器

在三分量控制器的控制器结构中，通过对三个实际值 A、B 和 C 求和，然后再加上可调偏移

量来获得有效的实际值。 也可使用因子计算实际值 B 和 C。

选择控制器类型

要实现三分量控制器，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号]”(Controller> channel [No])。
3. 在“控制器类型”(Controller type) 区域中，选择“三分量控制器”(Three-term controller) 选项。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

处理设定值

要调整设定值处理模式，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“设定值源”(Setpoint source) 区域中，选择用于获取设定值的源。

4. 在“安全设定值”(Safety setpoint) 区域中，输入在 CPU 故障和启动时用作安全值的值。

5. 根据“对 CPU 错误的响应”(Reaction to CPU errors) 和“启动特性”(Start-up behavior) 选择控
制器模块的特性。 可从以下选项中进行选择：

– 设定值 = 上一个有效设定值： 发生该事件时，将上一有效设定值分配给设定值。 上
一个有效设定值将保持不变。

– 设定值 = 安全设定值： 发生该事件时，将安全设定值分配给设定值。 这样便可执行

安全紧急操作。

6. 在“设定值斜坡功能”(setpoint ramp) 部分设置上升时间，在设定值发生变化时遵循该上升时
间可以减少超调。

7. 在“设定值限值”(Setpoint limits) 部分，设置设定值的上限和下限。

8. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。
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为实际值 A、B 和 C 选择信号源

要为实际值 A、B 和 C 设置信号源，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“调节值”(Manipulated value) 区域中，为每个实际值选择信号源。 可以选择是使用无信号
（“零”）作为源还是使用处理的模拟量输入之一。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

确定实际值 B 和 C 的因子以及偏移量值

要为实际值 A、B 和 C 设置信号源，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“总和”(Total) 区域中，设置实际值 B 和 C 的必要加权因子。

4. 设置所需的应加到实际值上的“偏移量”。

5. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

实现比例或混合控制器 (S7-300, S7-400)

选择控制器类型

要实现比率或混合控制器，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号]”(Controller> channel [No])。
3. 在“控制器类型”(Controller type) 区域中，选择“比例或混合控制器”(Ratio or blending 

controller)。
4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

处理设定值

要调整设定值处理模式，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“设定值源”(Setpoint source) 区域中，选择用于获取设定值的源。

4. 在“安全设定值”(Safety setpoint) 区域中，输入在 CPU 故障和启动时用作安全值的值。
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5. 根据“对 CPU 错误的响应”(Reaction to CPU errors) 和“启动特性”(Start-up behavior) 选择控
制器模块的特性。可从以下选项中进行选择：

– 设定值 = 上一个有效设定值：发生该事件时，将上一有效设定值分配给设定值。上一

个有效设定值将保持不变。

– 设定值 = 安全设定值：发生该事件时，将安全设定值分配给设定值。这样便可执行安

全紧急操作。

6. 在“设定值斜坡功能”(setpoint ramp) 部分设置上升时间，在设定值发生变化时遵循该上升时
间可以减少超调。

7. 在“设定值限值”(Setpoint limits) 部分，设置设定值的上限和下限。

8. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

为实际值 A 和 D 选择信号源

要为实际值 A 和 D 设置信号源，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“调节值”(Manipulated value) 区域中，为每个实际值选择信号源。 可以选择是使用无信号
（“零”）作为源还是使用处理的模拟量输入之一。 对于实际值 D，还可以选择某一控制器的
调节值。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

确定增加量

要为实际值 A 和 D 设置信号源，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“乘法”(Multiply) 区域中，选择所需的偏移量。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

对于比率控制器，实际值 A 用作控制变量，而实际值 D 则存储比率大小。 设定值输入值用

作比率因子。 将其与实际值 D 相乘，然后加上可调偏移量，将得到有效的设定值。 如果关

闭实际值 D，则仅偏移量将加到设定值中。
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设置报警生成 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置中断生成，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在组态视图中，导航至“控制器 > 通道 [编号] > 系统偏差”(Controller > Channel [No] > System 

deviation)。
3. 在“生成中断”(Generate interrupt)  区域中，选择所需的选项：

– 在“限值监视器”(Limit monitor for) 区域中，输入要设置报警的信号。

– 在“报警上限”(Alarm high limit) 中设置上限，超过该上限时将触发报警。

– 在“警告上限”(Warning high limit) 中设置一个值，超过该值时将发出“接近上

限”(approaching high limit) 警告。

– 在“警告下限”(Warning low limit) 中设置一个值，低于该值时将发出“接近下

限”(approaching low limit) 警告。

– 在“报警下限”(Alarm low limit) 中设置下限，低于该下限时将触发报警。

– 要防止监视器闪烁，可以在“滞后”(Hysteresis)  下设置滞后。

4. 执行“项目 > 保存”(Project > Save) 操作保存输入的参数。

控制算法 (S7-300, S7-400)

实现 P 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 P 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“PID 控制器”(PID controller) 选项。

4. 在“工作模式”(Operation mode) 下的“常规”(General) 部分中，选择“P”选项。
P 控制的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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实现 PI 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 PI 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“PID 控制器”(PID controller) 选项。

4. 在“工作模式”(Operation mode) 下的“常规”(General) 部分中，选择“PI”选项。
PI 控制的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

实现 I 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 I 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“PID 控制器”(PID controller) 选项。

4. 在“工作模式”(Operation mode) 下的“常规”(General) 部分中，选择“I”选项。
I 控制的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

实现 PID 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 PID 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“PID 控制器”(PID controller) 选项。

4. 在“工作模式”(Operation mode) 下的“常规”(General) 部分中，选择“PID”选项。
PID 控制的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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实现 PD 控制 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现 PD 控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“PID 控制器”(PID controller) 选项。

4. 在“工作模式”(Operation mode) 下的“常规”(General) 部分中，选择“PD”选项。
PD 控制的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

实现模糊温度控制器 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现模糊温度控制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“类型”(Type) 部分中，选择“模糊温度控制器模块”(Fuzzy temperature controller module) 

选项。
模糊温度控制器模块的所有可组态选项都将被激活，所有其它选项将被禁用。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

抑制偏差噪声分量 (S7-300, S7-400)

步骤

要抑制偏差中的噪声分量，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“常规”(General) 部分中，设置“死区宽度”(Dead zone width) 参数。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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切换扰动 (S7-300, S7-400)

步骤

要切换扰动，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 从“常规”(General) 部分的“扰动源”(Disturbance source) 列表中选择扰动源。

选择条目“零”(zero) 不执行扰动切换。

4. 输入您希望用作扰动加权因子的“扰动因子”值。
小于 0 的值将减弱扰动，而大于 0 的值将增强扰动。 如果值等于 1，扰动保持不变。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

设置反馈 P 部分 (S7-300, S7-400)

步骤

要实现常量或级联控制器，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“P 部分”(P portion) 部分中，选择“反馈中”(In feedback) 选项。

如果启用该选项，则在反馈中设置 P 部分。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

衰减设定值变化的 D 部分 (S7-300, S7-400)

选择控制器类型

要实现常量或级联控制器，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“D 部分”(D portion) 部分的“D 部分”(D portion) 选项中输入 D 部分源。

4. 在“微分因子”(Differentiation factor) 部分中，设置 D 部分因子。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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使控制器作用反向 (S7-300, S7-400)

原理

通过设置负比例增益使“增大偏差值 = 增大校正值”变为“增大偏差值 = 减小更正值”，可

实现控制器反向。

步骤

要逆转控制器效果，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器算法”(Controller> channel [No]> 

Controller algorithm)。
3. 在“常规”(General) 部分中，设置相反符号的比例增益。

例如，如果当前设置显示正比例增益，而您希望使控制器作用反向，则设置负比例增益。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

控制器输出 (S7-300, S7-400)

实现连续控制器 (S7-300, S7-400)
只有在使用模拟量模块时才能创建连续控制器。

步骤

1. 更改外部控制值 (页 1220)
2. 设置安全控制值 (页 1221)
3. 更改跟踪 (页 1220)
4. 设置控制值限制 (页 1222)
5. 控制两个执行器 - 分程 (页 1222)
6. 选择输出信号和信号类型 (页 1223)

实现不带位置反馈的步进控制器 (S7-300, S7-400)
只能使用数字量模块来实现不带位置反馈的步进控制器。
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步骤

1. 选择不带位置反馈的控制器输出步进控制器

2. 更改外部控制值 (页 1220)
3. 设置安全控制值 (页 1221)
4. 使用脉冲整形器步进控制器 (页 1222)

实现带位置反馈的步进控制器 (S7-300, S7-400)
只能使用数字量模块来实现带位置反馈的步进控制器。

步骤

1. 选择带位置反馈的控制器输出步进控制器

2. 更改外部控制值 (页 1220)
3. 更改跟踪 (页 1220)
4. 设置安全控制值 (页 1221)
5. 设置控制值限制 (页 1222)
6. 设置位置反馈 (页 1221)
7. 使用脉冲整形器步进控制器 (页 1222)

实现脉冲控制器 (S7-300, S7-400)
只能使用数字量模块来实现脉冲控制器。

步骤

1. 选择控制器输出脉冲控制器

2. 更改外部控制值 (页 1220)
3. 更改跟踪 (页 1220)
4. 设置安全控制值 (页 1221)
5. 设置控制值限制 (页 1222)
6. 准备模数信号转换

7. 将模拟信号转换为数字信号 (页 1223)
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为控制器输出的功能分配参数 (S7-300, S7-400)

更改外部控制值 (S7-300, S7-400)

步骤

要更改外部控制变量，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器输出”(Controller> channel [No]> 

Controller output)。
3. 在“外部控制变量”(External control) 中，选择可激活外部控制变量的选项。 可以从以下选项

中选择：

– 激活功能模块。

– 激活功能模块或数字量输入之一。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

更改跟踪 (S7-300, S7-400)

步骤

要更改跟踪，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器输出”(Controller> channel [No]> 

Controller output)。
3. 在“跟踪”(Tracking) 部分中选择可激活外部控制变量的选项。 可以从以下选项中选择：

– 激活功能模块。

– 激活功能模块或数字量输入之一。

4. 在“跟踪”(Tracking) 部分中选择要跟踪的信号的源。 可以从以下选项中选择：

– 零，未使用源时。

– 模拟量输入之一。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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设置位置反馈 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置位置反馈，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“数字量输出 > 输出 [编号]”(Digital Output> output [No.])。
3. 在“位置反馈输入”(Position feedback input) 部分中，选择“源”(Source) 选项来选择位置反

馈信号。

– 零： 无位置反馈。

– 处理的模拟量输入之一。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

设置安全控制值 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置安全控制值，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器输出”(Controller> channel [No]> 

Controller output)。
3. 在“安全控制值”(safety control value) 部分中选择应该用作安全控制值的值。

4. 在“激活”(Activation) 下选择可激活外部控制变量的选项。 可以从以下选项中选择：

– 激活功能模块。

– 激活功能模块或数字量输入之一。

5. 在“模块启动时的操作”(Action on module start) 下选择模块启动时应执行的选项。 可以从以
下选项中选择：

– 控制模式：启动时立即将模块设置为控制模式。

– 安全调节值： 初会对安全调节值进行控制。

6. 在“控制器干扰实际值 A 时的操作”(Action on controller interference of the actual value A) 下
选择当控制器干扰实际值 A 时应执行的选项。

7. 在“输入控制器干扰时的操作”(Action on input controller interference) 下选择出现输入控制
器干扰时应执行的选项。

8. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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设置控制值限制 (S7-300, S7-400)

步骤

要设置控制值限制，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器输出”(Controller> channel [No]> 

Controller output)。
3. 在“输出信号限制”(Output signal limit) 中输入以下值：

– 上限值： 指定输出信号的上限。

– 下限值： 指定输出信号的下限。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

控制两个执行器 - 分程 (S7-300, S7-400)

步骤

要控制两个执行器，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“控制器 > 通道 [编号] > 控制器输出”(Controller> channel [No]> 

Controller output)。
3. 在“分割范围”(Split range) 部分中，选择“启用”(Enable) 选项以有效控制两个执行器。

4. 为输入和输出信号 A 以及输入和输出信号 B 设置以下值：

– 低位输入信号。

– 高位输入信号。

– 低位输出信号。

– 高位输出信号。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

使用脉冲整形器步进控制器 (S7-300, S7-400)

步骤

要组态脉冲整形器，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“数字量输出 > 输出 [编号]”(Digital Output> output [No.])。
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3. 在“脉冲整形器”(Pulse shaper) 区域中输入以下参数：

– 引擎工作时间。

– 短脉冲持续时间。

– 短中断持续时间。

4. 为上限值和下限值选择可接受的 佳选项：

– 来自功能模块。

– 来自功能模块或数字量输入之一。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

将模拟信号转换为数字信号 (S7-300, S7-400)

步骤

要将模拟信号转换为数字信号，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“数字量输出 > 通道 [编号]”(Digital output> channel [No.])。
3. 在“脉冲整形器”(Pulse shaper) 区域中输入以下参数：

– 短脉冲持续时间。

– 短中断持续时间。

4. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。

选择输出信号和信号类型 (S7-300, S7-400)

步骤

要选择输出信号和信号类型，请按照以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中，双击“参数设置”(Parameter setting)。
2. 在设计视图中导航至“数字量输出 > 通道 [编号]”(Digital output> channel [No])。
3. 在“源”(Source) 选项下选择要用作输出信号的信号。 可以从以下选项中选择：

– 零： 无输出信号源。

– 模拟量输入之一。

– 控制器 A 或 B 的控制值之一。

4. 在“信号类型”(Signal type) 选项下为要使用的输出信号选择类型。

5. 使用“项目 > 保存”(Project > Save) 保存输入的参数。
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3.5.7.3 对 FM 455 编程 (S7-300, S7-400)

3.5.7.4 调试 FM 455 (S7-300, S7-400)

创建和提供背景数据块 (S7-300, S7-400)

步骤

为满足调试要求，请按以下步骤操作： 
1. 在循环中断 OB 中创建一个可以周期性调用 PID_FM_455 指令的用户程序。

2. 在用户程序中周期性设置 READ_VAR = TRUE。
3. 为每个控制器通道的 PID_FM_455 指令创建一个背景数据块。

4. 为 PID_FM_455.MOD_ADDR 参数中的每个背景数据块输入模块地址。
将配置硬件时指定的起始地址用作 FM 455 的模块地址。 

5. 在参数 PID_FM_455.CHANNEL 中输入控制器通道的编号（1 到 16）。

6. 如果使用指令 PID_PAR_455，请在 PID_PAR_455.CHANNEL 参数中输入控制器通道的编号。

7. 检查以确保选中此通道的“传感器类型模拟量输入”(Sensor type analog input)。 
如果模拟量输入未经处理，所有 PID 参数都置零且不计算调节变量。

说明

多背景数据块

如果在项目中使用多背景数据块，必须通过监视表格调试 FM。 

调试控制器 (S7-300, S7-400)

简介

按以下步骤调节 PID 参数：

• PID/PI 控制器（步进控制器、连续控制器、脉冲控制器）： 手动

• 模糊温度控制器： 自动

• 步进控制器： 自动使用指令 TUN_ES
• 连续控制器： 自动使用指令 TUN_EC
• 脉冲控制器： 自动使用指令 TUN_EC
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步骤

要调节控制器，请按以下步骤操作：

1. 将 CPU 置于 RUN 模式。

2. 如果使用步进控制器，则测量电机动作时间。

3. 利用上面列出的选项之一调节 PID 参数。

4. 使用趋势视图监视控制回路。

参见

测量电机转换时间 (页 1231)

手动调节 PID 参数 (S7-300, S7-400)

要求

必须在参数分配期间选择“PID 控制器”控制算法。

步骤

要手动设置 PID/PI 控制器，请按以下步骤操作：

1. 选择想要调节通道的背景数据块。

2. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

3. 输入比例作用、积分作用、微分作用和延迟的相应值。

4. 在“调节”(Tuning) 组中单击图标 “将 PID 参数发送到 FM”(Send PID parameters to FM)。
5. 在“当前值”(Current values) 组中选中“更改设定值”(Change setpoint) 复选框。

6. 输入一个新设定值。

7. 必要时清除“手动模式”(Manual mode) 复选框，并在“当前值”(Current Values) 组中单击图
标 。
这时控制器使用新参数工作并控制新设定值。

8. 根据趋势特性检查 PID 参数的质量。

9. 重复步骤 3 到 8，直至对控制器结果满意为止。
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模糊系统识别 (S7-300, S7-400)

有关使用模糊温度控制器的过程的要求  (S7-300, S7-400)

要求

为通过使用模糊温度控制器实现 佳控制，该过程应满足以下要求：

• 在电镀槽中加热时，应将要加热的液体完全混合。

• 如果是槽间控制系统，两种液体必须完全混合。同时，必须确保所有热传递介质之间有

良好的热传递。如果是热传递性能差的材料，使用大的传递表面可保证良好的热传递。

• 如果是室温控制系统，必须确保完全混合（例如使用风扇）。

• 控制系统增益不可超过因子 3。
• 延迟时间不可超过恢复时间的 3%。

• 要控制的温度 高可更改为控制器采样时间内 大受控值输出处指定的 高温度的 1‰。

受控系统的分类

受控系统或要控制的过程通过参数（例如，要加热介质的热输出、加热质量或加热容量）来

表示。关于模糊控制器，在“关键”与“非关键”温度控制系统之间存在如下不同之处：控

制系统变得愈加关键：

• 热输出更大，

• 加热的加热容量更大，

• 要加热介质的加热容量更低，

• 热传递阻力更大，

• 热传递表面更小。

在将调节值阶跃更改应用于受控系统后，将发生阶跃响应。受控系统也可以以此阶跃响应为

基础进行分类： 控制系统变得愈加关键，比率 tu/tg 越大，受控系统的增益越大。 若 tu/tg < 
1/10，则具有非关键控制部分。

参见

控制部分的特征值 (页 731)
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模糊系统识别的过程 (S7-300, S7-400)

使用模糊温度控制器调节参数的过程

参数优化是基于自优化模糊控制器的。

受控系统的识别将从未发生热量输出的监视阶段开始。监视阶段的持续时间如下：

• 监视阶段连续控制器：大约 1 min
• 监视阶段步进控制器：大约 1 min + 1/2 x 终控制元件的起动时间

此时间用于确定加热介质中的温度趋势。之后，将输出 100% 大热量输出。 这可以在 
PID_FM 指令背景数据块的 LMN 输出参数中看到。

使用设定值范围温度增加的第一个 4% 范围进行识别，其中以消逝时间为基础分别在温度增

加的 1% 和 4% 处获得有关过程响应的信息。

当热量输出低于 100% 时，识别过程完成。例如，此特性可以用于通过用户程序取消激活识

别。在识别阶段之后，控制器将继续使用已确定的参数进行操作。

如果未调整设定值阶跃更改并且热量输出永远保持为零，则无法成功中止识别，从而意味着

控制器无法控制连接的受控系统。

具有多种控制部分的控制器特性

对于“非关键”受控系统，无论在识别期间还是控制过程期间均不会出现问题。

已取消“过于关键”受控系统的识别。已非常“小心”或缓慢地对已识别的“关键”受控系

统执行了控制。

执行模糊系统识别 (S7-300, S7-400)

要求

必须在参数分配期间选择“模糊控制器”控制算法。

执行识别之前，必须尽可能地确保受控系统已稳定（无升温或降温过程）或其更改过程较缓

慢且无变化。 标准可以为一分钟内温度变化接近于直线。 在较快的过程中，此要求尤为重要。

由于在识别开始时，控制器已将调节变量零值输出大约一分钟，因此要控制的温度必须接近

于环境温度。
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启动模糊系统识别

按照以下步骤调节模糊控制器：

1. 选择想要调节通道的背景数据块。

2. 单击“Start”图标。
如果不存在在线连接，则将建立在线连接。 系统会记录设定值、过程值和调节变量的当前值。

3. 在“调节”(Tuning) 组中输入一个新设定值 (SP_OP)。
新设定值必须满足以下条件：

– 设定值阶跃变化 > 5%
– 新设定值 > 过程值 + 设定值上限 x 0.12

4. 在“调节”(Tuning) 组中单击 “模糊过程识别”(Fuzzy process identification)。

结果

新设定值 (SP_OP)、SP_OP_ON = TRUE 和 FUZID_ON = TRUE 发送到 FM。启动模糊系统识

别。 CH_DIAG 指令的 IDSTATUS 参数提供了有关识别状态的信息。 如果模糊系统识别已激

活或正在运行，您会在状态显示字段中看到该信息。

取消激活模糊系统识别

只要位 FUZID_ON = TRUE，则在设定值阶跃变化足够大时将启动下一个识别。 
要关闭调节模式，请按以下步骤操作：

1. 在监视表格中输入 FUZID_ON。

2. 设置 FUZID_ON = FALSE。

说明

在完成识别之前通过 FUZID_ON = FALSE 取消激活调节模式不会停止识别。 已启动的识

别过程将继续在所有情况下运行（负设定值阶跃变化的情况除外）。

重复模糊系统识别

每次有更多设定值阶跃变化 ≥12% 时，都将执行更新的识别，除非已通过设置 FUZID_ON = 
FALSE 再次取消激活识别。

也可通过减小再增加该设定值 (> 12 %) 来重新启动识别。

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

1228 编程和操作手册, 11/2022



取消模糊系统识别

可以通过以下方式取消识别：

• 由控制器在标识了“关键”受控系统的情况下执行。 取消识别后，控制器将处于错误状

态。 控制器已将调节变量永久复位的事实可表明这一状态。 通过取消激活优化也无法更

改此状态。 通过启动新的识别可删除该错误状态。

通过 CH_DIAG FB 的 IDSTATUS 参数可获得有关识别状态的信息。 详细信息可在该部分结

尾处的“控制器状态信息”中找到。

• 由操作员通过生成负设定值阶跃变化执行。其中设定值必须低于条件 2 中的设定值（请

参见上述“如何启动识别”）。

要取消调节，请按以下步骤操作：

1. 输入一个小于当前过程值并满足模糊系统识别开始时相同条件的新设定值。

2. 在“调节”(Tuning) 组中单击 “模糊过程识别”(Fuzzy process identification)。

将调节的参数下载到设备中 (S7-300, S7-400)

简介

要防止下次启动 CPU 时系统数据将 FM 上的参数覆盖，请按以下步骤操作：

• 每次启动 FM 并且 LOAD_PAR=TRUE 时，将调节的 PID 参数从 PID_FM 的背景数据块下载

到 FM。

• 将 PID 参数下载到 SDB。

说明

PI、PID 和 SAVE 参数记录无法存储在 SDB 中。

步骤

要将参数下载到 SDB，请按以下步骤操作：

1. 单击图标 “将在线数据传送到离线项目”(Transfer online data to an offline project)。
PID 参数保存在 FM 的参数设置中。

2. 停止 CPU。
3. 单击 “下载到设备”(Download to device)。
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使用趋势视图 (S7-300, S7-400)

监视

1. 双击“调试”(Commissioning) 模块下的设备视图。

2. 在项目视图中导航至“趋势视图”(Trend view)。
3. 选择要监视的背景数据块。 将显示分配到了该背景数据块的通道。

4. 指定趋势视图记录的更新周期。

5. 单击“启动测量”(Measurement on) 启动测量。

6. 单击“结束测量”(Measurement off) 停止测量。

步骤

要调整标定，请按以下步骤操作：

1. 在模块的设备视图中双击“调试”(Commissioning)。
2. 在组态视图中导航至“趋势视图”(Trend view)。
3. 要更改时间轴：

– 单击日期旁的箭头按钮打开日历。 从日历中选择一个日期。 要锁定选择内容，请单

击蓝色的锁符号。 可以对开始日期和结束日期执行该操作。

– 单击时间标尺。 鼠标指针将显示为左/右箭头。 按下鼠标并向左或向右拖动鼠标。

如果锁定了开始时间或结束时间，则时间标定将发生变化。

如果开始时间和结束时间均未锁定，则指定的周期将改变，而标定保持不变。

4. 要更改数值轴：

– 请单击上面或下面所示值的输入字段。 在这里可以输入所需的值。 要锁定选择内容，

请单击蓝色的锁符号。 可以对上限值和下限值执行该操作。

– 单击数值标尺。 鼠标指针将显示为上/下箭头。 按下鼠标并向上或向下拖动鼠标。

如果锁定了上限值或下限值，则数值轴的标定将发生变化。

如果上限值和下限值均未锁定，则指定的范围将改变，而标定保持不变。

使用 HMI 更改参数 (S7-300, S7-400)

步骤

要使用 HMI 更改指令 PID_FM 的控制器参数，请按以下步骤操作：

1. 将想要更改的参数从 HMI 写入 CPU 上的辅助数据块（请参见 ①）。

2. 将 PID_FM.COM_RST 设置为 TRUE。
该指令执行一个初始化运行。 参数在 FM 和 CPU 之间同步（请参见 ②）。
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3. 将想要更改的参数从辅助数据块传送到指令 PID_FM 的背景数据块（请参见 ③）。

4. 将 PID_FM.LOAD_PAR 设置为 TRUE。
将已更改参数传送到 FM（请参见 ④）。

将参数存储在辅助数据块中是必要的，因为通过 COM_RST = TRUE 启动 CPU 后，PID_FM 会
从 CPU 先前将系统数据传送到的 FM 模块中读取参数。

测量电机转换时间 (S7-300, S7-400)

简介

电机转换时间必须尽可能准确，以便获得良好的控制器结果。 执行器文档中的数据包含此

类执行器的平均值。针对特定执行器的值可能不同。

如果使用提供位置反馈或停止位信号的执行器，则可在调试期间测量电机转换时间。如果位

置反馈或停止位信号均不可用，则无法测量电机转换时间。
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要求

• 组态的电机转换时间必须为实际转换时间大小的一半。执行器在一个方向上的 长移动

时间为电机转换时间的两倍。

• 对于提供模拟量位置反馈的执行器，位置反馈必须互连。

• 对于提供停止位信号的执行器，停止位信号必须互连。

提供模拟位置反馈的执行器

要使用位置反馈测量电机转换时间，请按以下步骤操作：

1. 选择想要为其测量电机转换时间的背景数据块。

2. 选中“使用位置反馈”(Use position feedback) 复选框。

3. 在“目标位置”(Target position) 输入字段中输入执行器要移动到的位置。
将显示当前位置反馈（起始位置）。单击 “启动转换时间测量”(Start transition time 
measurement) 图标。

结果

将执行器从起始位置移动到目标位置。立即开始时间测量并在执行器到达目标位置时结束。 
根据以下等式计算电机转换时间：

电机转换时间 = (输出值上限 - 输出值下限) × 测量时间/总量 (目标位置 - 起始位置)。
将显示转换时间测量的进度和状态。 所测量的转换时间显示在“所测量的转换时

间”(Measured transition time) 字段中。 转换时间测量一旦完成，转换信号的手动模式就会

开启 (LMNSOPON = TRUE)。将停止移动执行器。

提供停止位信号的执行器

要使用停止位信号测量电机转换时间，请按以下步骤操作：

1. 选择想要为其测量电机转换时间的背景数据块。

2. 选中“使用执行器停止位信号”(Use actuator endstop signals) 复选框。

3. 单击 “启动转换时间测量”(Start transition time measurement) 图标。

结果

执行器首先会移动到下端停止位，接着移动到上端停止位，然后返回到下端停止位。时间测

量将在执行器到达较低的停止位时启动，而在执行器第二次到达该停止位时结束。 电机转

换时间等于所测得的时间除以二。
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将显示转换时间测量的进度和状态。 所测量的转换时间显示在“所测量的转换时

间”(Measured transition time) 字段中。 转换时间测量一旦完成，转换信号的手动模式就会

开启 (LMNSOPON = TRUE)。将停止移动执行器。

装载所测量的转换时间

1. 单击 “将在线数据传送到离线项目”(Transfer online data to an offline project)，将测量的
电机转换时间保存在本地项目中。
所测量的转换时间保存在 FM 的参数设置中。

2. 单击 “下载到设备”(Download to device)，在下次启动 CPU 时激活所有更改。

取消转换时间测量

取消转换时间测量后，执行器信号的手动模式就会开启 (LMNSOPON = TRUE) 并且指定调节

值的手动模式就会关闭 (LMNOP_ON = FALSE)。将停止移动执行器。

3.5.7.5 FM 455： 使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)

通过出错指示 LED 显示错误 (S7-300, S7-400)

在哪里显示错误？ 
红色 LED INTF 表示模块上出现内部故障。

红色 LED EXTF 表示外部故障，例如连接上的故障。

如果黄色 LED 闪烁，则表示删除了固件。 仅在硬件出现故障或固件的装载过程中止的情况下，

才出现该状态。

显示哪些错误？

出错指示 LED 亮起表示出现以下故障：

错误类型 诊断消息 可能原因 校正

内部错误 模块有缺陷 硬件错误 更换模块

时间监视（看门狗）跳闸 硬件错误 更换模块

EEPROM 内容无效 组态时电源电压故障 重新组态模块
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错误类型 诊断消息 可能原因 校正

外部错误 模块中的参数不正确 已传送到模块的参数不正确 重新组态模块

模拟量输入或模拟量输出出现

错误

模拟量输入硬件错误 更换模块

模拟量输入，断线 解决断线

模拟量输入测量范围违例（低

于范围）

检查测量信号

模拟量输入测量范围违例（高

于范围）

检查测量信号

模拟量输出断线 解决断线

模拟量输出短路 消除短路

缺少外部辅助电源 未插入左侧前连接器

缺少 24 V 电源

插入左侧前连接器 
恢复 24 V 电源 

发生错误时的诊断中断

如果在相应的参数化窗口中启用了诊断中断，则所有的错误均可触发诊断中断。 从诊断数

据记录 DS0 和 DS1 中，可以查看导致 LED 亮起的错误。 诊断数据记录 DS0 和 DS1 的分配在

“触发诊断中断 (页 1234)”一章中进行介绍。

触发诊断中断 (S7-300, S7-400)

什么是诊断中断？ 
如果用户程序响应内部故障或外部故障，您可以设置诊断中断参数，该参数可中断 CPU 的
循环程序并调用诊断中断 OB（OB8 82）。 

哪些事件可以触发诊断中断？

该列表显示了可触发诊断中断的事件： 
• 模块尚未组态或组态不正确

• 模块有缺陷

• 模拟量输入（4 mA 到 20 mA）中发生断线

• 模拟量输入期间超出上限和下限

• 模拟量输出处负载断路或短路

• 热电偶和 Pt 100 处发生断线
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默认设置

默认情况下，禁用诊断中断。 

启用诊断中断

在“基本参数”对话框中禁用或启用模块的诊断中断。 

对中断触发事件的响应

如果发生可触发诊断中断的事件，则会发生以下情况：

• 诊断信息存储在诊断数据记录 DS0 和 DS1 中。

• 一个或两个出错指示 LED 亮起。

• 调用诊断中断 OB (OB 82)。 
• 在诊断中断 OB 的启动信息中输入诊断记录 DS0。
• 如果没有硬件故障，模块将继续控制。

如果未编程 OB 82，CPU 将转到 STOP 模式。

诊断数据记录 DS0 和 DS1 (S7-300, S7-400)

简介

如果一条信息指出某个事件触发了诊断中断，则将该信息写入诊断数据记录 DS0 和 DS1 中。 
诊断数据记录 DS0 由四个字节组成。 DS1 由 27 个字节组成，前四个字节与 DS0 完全相同。

从模块中读取数据记录

调用诊断 OB 时，诊断数据记录 DS0 将自动传送到启动信息。其中这四个字节将存储在 OB 82 
的本地数据（字节 8 - 11）中。

可以使用“CH_DIAG_455”指令从模块中读取诊断数据记录 DS1（因此也可读取 DS0 的内容）。 
仅在 DS0 中报告通道错误时才有意义。
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诊断文本如何显示在诊断缓冲区中？  
如果要在诊断缓冲区中输入诊断消息，则必须在用户程序中调用“WR_REC”指令“在诊断缓

冲区中输入用户特定的消息”。 在输入参数 EVENT 上指定相应诊断报告的事件编号。 将在

诊断缓冲区中输入中断，x = 1 表示进入的，x = 0 表示离开的。 在条目的时间旁边，诊断缓

冲区还显示“含义”列中指定的相应诊断文本。
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启动信息中诊断数据记录 DS0 的分配  
下表显示了启动信息中诊断数据记录 DS0 的分配。 未列出的位没有意义并且为零。

表格 3-7 诊断数据记录 DS0 的分配

字节 位 含义 注 事件编号

0 0 BG 故障 为每个诊断事件设置 8:x:00
1 内部错误 为所有内部错误设置：

• 时间看门狗跳闸

• EEPROM 内容无效；模块将在无控制状

态下继续并等待 CPU 的新组态

• EPROM 故障

• ADC/DAC 故障

• 模拟量输入硬件错误

8:x:01

2 外部错误 为所有外部错误设置：

• 缺少外部辅助电源

• 故障参数

• 模拟量输入断线（仅区域 4 mA 到 20 
mA）

• 模拟量输入测量范围违例（低于范围）

• 模拟量输入测量范围违例（高于范围）

• 模拟量输出断线

• 模拟量输出短路

8:x:02

3 通道中发生错误 请参考 DS 1（从第 7 字节开始）的详细图

解

8:x:03

4 缺少外部辅助电源 FM 455 的 24 V 电源出现故障 8:x:04
6 EEPROM 内容无效 在 EEPROM 中进行写入操作时缺少电源电

压。 模块以默认参数开始。

8:x:03

7 故障参数 模块无法使用参数。 原因： 参数未知或参

数的组合无效。

请参阅菜单 PLC > Parameterization 
error display（参数化错误显示）

8:x:07

1 0 ... 3 模块等级 始终占用 8 –
4 通道特定的诊断 当模块可以提供其它通道信息并且存在通

道错误时设置（请参阅 DS 1 字节 7 到 12）
–
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字节 位 含义 注 事件编号

2 0 用户模块不正确/丢
失

编码键的位置（A、B、C 和 D）与 FM 455 
中的参数分配不一致

8:x:30

3 时间监视（看门

狗）跳闸

硬件错误 8:x:33

3 2 EPROM 故障 模块有故障 8:x:42
4 ADC/DAC 故障 模块有故障 8:x:44

FM 455 的诊断数据记录 DS 1  
诊断数据记录 DS 1 的长度为 27 个字节。 前 4 个字节与诊断数据记录 DS0 完全相同。 下表

说明了剩余字节的分配。 未列出的位没有意义并且为零。

表格 3-8 FM 455 诊断数据记录 DS1 的字节 4 到 12 的分配

字节 位 含义 注 事件编号

4 0 ... 7 通道类型 始终占用 75H –
5 0 ... 7 诊断信息的长度 始终占用 8 –
6 0 ... 7 通道数 始终分配 17 个（16 个控制器 + 1 个

参考通道）

–

7 0 … 7 通道错误矢量 1 到 8 通道，每个通道分配一个位 -
8 0 … 7 通道错误矢量 9 到 16 通道，每个通道分配一个位 -
9 0 参考通道上的错误   -
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字节 位 含义 注 事件编号

10 0 模拟量输入硬件错误  
 
 
 
 
 
 
 
通道特定的诊断通道 
1

– 8:x:B0
1 参数化错误 编码键的位

置（A、B、
C 和 D）与 
FM 455 中的

参数分配不

一致

8:x:B1

2 模拟量输入断线（仅区域 4 
mA 到 20 mA） 

  8:x:B2

3 未使用   8:x:B3
4 超出模拟量输入测量范围

下限 1
  8:x:B4

5 超出模拟量输入测量范围

上限 1
  8:x:B5

6 模拟量输出断线 仅适用于连

续控制器的

电流输出

8:x:B6

7 模拟量输出短路 仅针对 C 控
制器的电流

输出

8:x:B7

11 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断 — 通道 2 请参见上

文

12 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断 — 通道 3 请参见上

文

13 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断 — 通道 4 请参见上

文

14 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 5 请参见上

文

15 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 6 请参见上

文

16 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 7 请参见上

文

17 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 8 请参见上

文
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字节 位 含义 注 事件编号

18 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 9 请参见上

文

19 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 10 请参见上

文

20 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 11 请参见上

文

21 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 12 请参见上

文

22 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 13 请参见上

文

23 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 14 请参见上

文

24 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 15 请参见上

文

25 0 ... 7 请参见字节 10 通道特定的诊断通道 16 请参见上

文

26 0 ... 7 请参见字节 10 参考通道的诊断 请参见上

文

1 请参考“测量传感器故障 (页 1241)”一章

应特别注意哪些事项

FM 455 仅通过左侧前检测器提供电压。

因此，在以下情况中，CPU 可识别“模块已删除/无法响应”。

• FM 455 的左侧前连接器未连接时

• 左侧前连接器上没有 24 V 电源电压时

说明

在 CPU 的诊断缓冲区中，已输入条目“模块已删除/无法响应”，检查以查看左侧前连接

器是否已连接以及是否存在 FM 455 的 24 V 电源电压时。

附加信息

有关“RET_VALU”参数的更多信息，请参见 RET_VALU 消息列表 (页 1242)和帮助系统的“扩

展指令”部分。
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测量传感器故障 (S7-300, S7-400)

测量传感器故障

FM 455 可识别测量变换器中的以下故障：

• 测量范围违例（低于范围）

• 测量范围违例（高于范围）

• 断线（并不是所有的测量范围） 
发生其中一种故障时，组错误“外部错误”将设置在诊断数据记录 DS0 中，而特定通道错

误位将设置在诊断数据记录 DS1 中（请参考上一节的表）。 这些错误消失后，各个位将复位。

下表显示了在各个测量范围中处于哪些限值时，将设置或复位错误位。

测量范围 错误位 
以下情况下会超出测量范

围下限

错误位 
以下情况下会超出测量范围

上限

错误位

断线显示

DS1： 字节 10 至 26，位 
4

DS1： 字节 10 至 26，位 5 DS1： 字节 10 至 26，位 2

0 到 20 mA < - 3.5 mA > 23.5 mA –
4 到 20 mA 错误位 = 1

< 3.6 mA 时
错误位 = 0
< 3.8 mA 时

> 22.8 mA 错误位 = 1
< 3.6 mA 时
错误位 = 0
< 3.8 mA 时

0 V 到 10 V <- 1.175 V > 11.75 V –
Pt 100
（-200 °C 到 850 °C）
（-328 °F 到 1562 °F）

< 30.82 mV > 650.46 mV 是，可以设置参数， 
显示： 650.46 mV

Pt 100
（-200 °C 到 556 °C）
（-328 °F 到 1032 °F）

< 30.82 mV > 499.06 mV 是，可以设置参数，

显示： 499.06 mV

Pt 100
（-200 °C 到 130 °C）
（-328 °F 到 264 °F）

< 30.82 mV > 254.12 mV 是，可以设置参数，

显示： 254.12 mV

热电偶元件类型 B < 0 mV > 13.81 mV 是，可以设置参数，将存储

新值。
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测量范围 错误位 
以下情况下会超出测量范

围下限

错误位 
以下情况下会超出测量范围

上限

错误位

断线显示

DS1： 字节 10 至 26，位 
4

DS1： 字节 10 至 26，位 5 DS1： 字节 10 至 26，位 2

热电偶元件类型 J < - 8.1 mV > 69.54 mV 是，可以设置参数，将存储

新值。

热电偶元件类型 K < - 6.45 mV > 54.88 mV 是，可以设置参数，将存储

新值。

热电偶元件类型 R < - 0.23 mV > 21.11 mV 是，可以设置参数，将存储

新值。

热电偶元件类型 S < - 0.24 mV > 18.7 mV 是，可以设置参数，将存储

新值。

其它类型热电偶元件 < 折线输入值下限 > 折线输入值上限 是，可以设置参数，将存储

新值。

RET_VALU 消息列表 (S7-300, S7-400)

RET_VALU 消息

JOB_ERR
（十六进

制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整数）

含义

7000 28672 -32624 使用 REQ = 0 首次调用： 没有激活的数据传输；BUSY 的
值为 0。

7001 28673 -32624 使用 REQ = 1 首次调用： 数据传输已启动；BUSY 的值为 
1。

7002 28674 -32624 临时调用（与 REQ 无关）。 数据传送已经激活；BUSY 
的值为 1。

8090 32912 -32624 指定的逻辑基址无效： SDB1/SDB2x 中没有分配，或者

它不是基址。

80A0 32928 -32608 从模块中读取时得到否定确认。 模块在读取操作期间被

删除，或者模块有故障。

80A1 32929 -32607 写入模块时得到否定确认。 模块在写入操作期间被删

除，或者模块有故障。 
80A2 32930 -32606 第 2 层出现协议错误
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JOB_ERR
（十六进

制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整数）

含义

80A3 32931 -32605 涉及用户接口/用户的协议错误

80A4 32932 -32604 通讯总线错误

80B1 32945 -32591 长度规范不正确。 未针对使用中的模块正确设置通道 DB 
中的 FM_TYPE 参数。

80B2 32946 -32590 已配置的插槽尚未使用。

80B3 32947 -32589 实际的模块类型与配置的模块类型不相符。

80C0 32960 -32576 无法读取模块数据。

80C1 32961 -32575 相同类型的写入作业的数据尚未经过模块处理。 
80C2 32962 -32574 模块当前正在处理可能的 大作业数。

80C3 32963 -32573 所需资源（存储区等）目前已占用。 
80C4 32964 -32572 通信错误

80C5 32965 -32571 分布式 I/O 不可用。

80C6 32966 -32570 优先级等级中止（重启或后台处理）。

8522 34082 -31454 通道 DB 或参数 DB 太短。 无法从 DB 读出数据。 （写入

作业）

8532 34098 -31438 参数 DB 的 DB 编号过大（写入作业）

853A 34106 -31430 参数 DB 不存在。（写入作业）

8544 34116 -31420 出现错误后，第 n（n > 1）次读取访问 DB 时发生错误。

（写入作业）

8723 34595 -30941 通道 DB 或参数 DB 太短。 数据无法写入 DB。 （读取作

业）

8730 34608 -30928 CPU 中的参数 DB 处于写保护状态。 数据无法写入 DB
（读取作业）。

8732 34610 -30926 参数 DB 的 DB 编号过大（读取作业）

873A 34618 -30918 参数 DB 不存在。（读取作业）

8745 34629 -30907 出现错误后，第 n（n > 1）次写入访问 DB 时发生错误。  
（读取作业）

80ff 33023 -32513 块 FMT_PAR 的索引规范不正确

错误 80A2..80A4 和 80Cx 是暂时的，也就是说等待一段时间后，它们可以自动纠正。 7xxx 
形式的消息可指出通讯的暂时操作状态。
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3.5.7.6 FM 455 的示例项目 (S7-300, S7-400)

3.5.8 使用 ET 200S 2PULSE (S7-300, S7-400)

3.5.8.1 2PULSE 的端子分配 (S7-300, S7-400)

接线规则

必须屏蔽电缆（端子 1 和 2 以及端子 5 和 6）。 两个末端均必须支持屏蔽。 为此，请使用

屏蔽触点（请参见《ET 200S 分布式 I/O 系统》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/1144348)操作说明的附录）。

2PULSE 的端子分配

下表显示了 2PULSE 的端子分配。

视图 端子分配 含义

  通道 0： 端子 1 到 4
通道 1： 端子 5 到 8
24V DC： 编码器电源

M： 机壳接地

DI： 输入信号

DO： 输出信号

（每个通道 大为 2 A）
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3.5.8.2 操作模式和功能 (S7-300, S7-400)

概述 (S7-300, S7-400)

原理

2PULSE 具有两个通道。 可以分别为每个通道选择模式。 在组态期间指定工作模式。 此后，

已分配参数的模式便不能再使用控制程序进行更改。

可以为每个通道选择各种模式： 
• 脉冲输出 (页 1247)
• 脉宽调制 (页 1252)
• 脉冲串 (页 1263)
• 接通/断开延迟 (页 1270)
• 频率输出 (页 1279)（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

除了设置模式，2PULSE 还具有以下功能：

• “脉宽调制”和“脉冲串”模式下的电流测量 (页 1286)（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

• 通过控制程序直接控制 DO 数字量输出 (页 1287)；可分别控制每个通道。

• 错误检测/诊断 (页 1288)；2PULSE 可分别识别每个通道的错误。

• 两个通道并联 (页 1290)，可获得更大的输出电流（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）。

• 对 CPU/主站 STOP 的响应 (页 1292)；2PULSE 可识别两个通道的 CPU/主站是否处于 STOP 
模式，并根据参数分配进行响应。

下图显示了 2PULSE 的操作原理。
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控制程序和过程的接口

要运行这些模式并执行这些功能，对于每个通道，2PULSE 都有一个到数字量输入和数字量

输出的过程的接口（对于通道 0 为 DI 0、DO 0；对于通道 1 为 DI 1、DO 1）。

可以使用控制信号 (页 1297)和反馈信号 (页 1301)，通过控制程序来修改和监视这些模式和

功能。

参数被分配给各种模式。

有关以下内容的信息，请参见有关工作模式和功能的描述：

• 相关参数

• 控制和反馈信号

有关这些模式和功能的描述对两个通道均适用，因此在说明中没有分别指出每个通道。
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“脉冲输出”操作模式 (S7-300, S7-400)

“脉冲输出”工作模式 (S7-300, S7-400)

脉冲输出  
对于已设置的脉冲宽度，2PULSE 会在设置的接通延迟 (页 1296)到期时，在 DO 数字量输出

（输出序列）处输出一个脉冲。

下图显示了工作模式“脉冲输出”的方框图。

启动输出序列

必须始终在控制程序中通过软件使能 (页 1297) (SW_ENABLE 0 → 1; MANUAL_DO = 0) 为输

出序列发出使能命令。

反馈位 (页 1301)ACK_SW_ENABLE 指示 2PULSE 处的未决软件使能。

也可以使用“DI 功能 (页 1296)”参数将 2PULSE 的 DI 数字量输入设置为硬件使能（HW 使
能）。

如果您希望同时使用软件使能和硬件使能，则在发出软件使能后，输出序列将在硬件使能的

第一个上升沿处启动。 2PULSE 将忽略当前输出序列期间硬件使能的其它上升沿。 在发出软

件使能后，硬件使能的上升沿足以启动下一个输出序列。

发出使能命令时（上升沿），将启动接通延迟，并置位 STS_ENABLE。 接通延迟到期时，将

使用设置的脉冲持续时间输出该脉冲。 输出序列 (页 1285)在脉冲结束时结束；STS_ENABLE 
随即被清除。

如果在运行期间对脉冲持续时间进行了被禁止的更改，则信号 (页 1301)ERR_PULS 将指示发

生了脉冲输出错误。 随后，需要重启输出序列。

下次输出序列启动时，2PULSE 将删除 ERR_PULS 反馈位。
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脉冲图

下图显示了工作模式“脉冲输出”的输出序列。

取消输出序列

在接通延迟或脉冲输出期间删除软件使能 (SW_ENABLE = 0) 可以取消输出序列，而且会取消 
STS_ENABLE 和 DO 数字量输出。

随后，需要重启输出序列。

真值表

下表显示了 2PULSE 如何响应某些信号。

软件使能 
SW_ENABLE

硬件使能（数字量输

入 DI）
DO 数字量输出 STS_ENABLE 输出序列

1 0 → 1 如果接通延迟 > 0，则为 0
如果接通延迟 = 0，则为 1

0 → 1 启动

0 → 1 未使用 如果接通延迟 > 0，则为 0
如果接通延迟 = 0，则为 1

0 → 1 启动

0 任意状态 0 0 终止
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软件使能 
SW_ENABLE

硬件使能（数字量输

入 DI）
DO 数字量输出 STS_ENABLE 输出序列

1 任意状态 保持上一状态 -
0 → 1 0 0 0 -

使用时基设置时间 
通过为时基 (页 1295)分配参数值，可以选择脉冲持续时间和接通延迟的精度和范围。

时基 = 0.1 ms： 可以设置 0.2 ms 到 6.5535 s 范围内的时间，分辨率为 0.1 ms。
时基 = 1 ms： 可以设置 1 ms 到 65.535 s 范围内的时间，分辨率为 1 ms。

设置和更改脉冲持续时间

直接在控制程序中将脉冲持续时间 (页 1296)设置为 0 与 65535 之间的数值。

脉冲持续时间 = 时基 x 指定的数字值

如果在输出序列运行时更改脉冲持续时间，将从新脉冲持续时间中减去已输出的时间，并将

继续输出该脉冲。

减少脉冲持续时间

如果脉冲持续时间已减少至短于已输出的时间，则将终止输出序列，删除 STS_ENABLE 和 DO 
数字量输出并设置 ERR_PULS 状态位。 在下一个输出序列中，将清除 ERR_PULS 状态位。

使用短控制接口时设置接通延迟并进行更改

您可以在参数中将接通延迟 (页 1296)指定为 0 至 65535 之间的值。

组态的接通延迟 = 时基 x 指定的数值

为接通延迟使用系数，可以在控制程序中调整已分配参数的时间。 在 0 和 255 之间设置系数，

加权数为 0.1：
接通延迟 = 系数 x 0.1 x 组态的接通延迟

如果在输出序列输出期间更改接通延迟系数，将在下一个输出序列中激活新的接通延迟。

等时模式（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

在“脉冲输出”工作模式中，等时模式不会对功能产生任何影响。
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“脉冲输出”工作模式的参数 (S7-300, S7-400)

“脉冲输出”工作模式的参数

下表显示了工作模式“脉冲输出”的参数。

参数 含义 值范围 默认值

工作模式 (页 1295) 设置“脉冲输出”工作模式。 • 脉冲输出

• 脉宽调制

• 脉冲串

• 接通/断开延迟

• 频率输出

脉宽调制

时基 (页 1295) 使用时基，选择脉冲持续时间

和接通延迟的精度和范围。

• 0.1 ms
• 1 ms

0.1 ms

功能 DI (页 1296) 可以将 DI 数字量输入用作输

入或硬件使能。

• 输入

• HW 使能

输入

接通延迟 (页 1296)1) 从输出序列启动到脉冲输出的

时间。 可以在控制程序中用

“接通延迟系数”来更改接通

延迟。

0 到 65535 0

1) 仅当使用短控制接口 (页 1297)时
如果使用长控制接口，则在控制接口中直接输入值。

“脉冲输出”工作模式的控制和反馈信号 (S7-300, S7-400)

“脉冲输出”工作模式的控制和反馈信号

下表显示了工作模式“脉冲输出”的控制信号和反馈信号。

控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 
地址

通道 1 
地址

使用短控制接口时的控制信号（8 个字节）

软件使能 
SW_ENABLE

启动和取消输出序列。 0 = SW_ENABLE 已取消 1 = 
SW_ENABLE 置位 0→1 = 输出序列

的启动；可能取决于硬件使能。

字节 2：
位 0

字节 6：
位 0
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控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 
地址

通道 1 
地址

脉冲宽度 为 DO 数字量输出设置的、接通

延迟到期时的时间。

时基为 0.1 ms 时：

2 至 65535
时基为 1 ms 时：

1 至 65535
如果超出范围的下限，则 2PULSE 
将不输出脉冲。

字 0 字 4

接通延迟系数 可以在启动输出序列之前更改

已分配参数的接通延迟：

接通延迟 = 系数 x 0.1 x 组态的

接通延迟

0 到 255
如果接通延迟 < 0.2 ms 或者系数 
= 0，则有效的接通延迟 = 0。
如果接通延迟 > 65.535 s，则接通

延迟限制为 65.535 s。

字节 3 字节 7

使用长控制接口时的控制信号（12 个字节）（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

软件使能 
(SW_ENABLE)

启动和取消输出序列。 0 = SW_ENABLE 已取消 1 = 
SW_ENABLE 置位 0→1 = 输出序列

的启动；可能取决于硬件使能。

字节 4：
位 0

字节 
10：
位 0

脉冲宽度 为 DO 数字量输出设置的、接通

延迟到期时的时间。

时基为 0.1 ms 时：

2 至 65535
时基为 1 ms 时：

1 至 65535
如果超出范围的下限，则 2PULSE 
将不输出脉冲。

字 0 字 6

接通延迟 可在输出序列开始之前更改的

接通延迟。

0 到 65535
接通延迟 = 时基 x 指定的数值

字 2 字 8

反馈信号

STS_ENABLE 指示输出序列正在运行。 0 = 脉冲输出阻断

1 = 脉冲输出正在运行

字节 0：
位 0

字节 4：
位 0

STS_DO 指示数字量输出 DO 上的信号电

平。请注意更新速率。

0 = 数字量输出 DO 上的信号 0
1 = 数字量输出 DO 上的信号 1

字节 0：
位 1

字节 4：
位 1

STS_DI 指示数字量输入 DI 上的信号电

平。

0 = 数字量输入 DI 上的信号 0
1 = 数字量输入 DI 上的信号 1

字节 0：
位 2

字节 4：
位 2

ACK_SW_ENABLE 指示 SW_ENABLE 的状态。 0 = SW_ENABLE 清除。

1 = SW_ENABLE 置位

字节 0：
位 3

字节 4：
位 3
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控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 
地址

通道 1 
地址

ERR_PULS 指示脉冲输出错误。 0 = 无脉冲输出错误

1 = 有脉冲输出错误

字节 0：
位 4

字节 4：
位 4

SEQ_CNT（从 
6ES7138‑4DD01‑0
AB0 起）

输出序列完成后该值递增。 没有 HW 使能： 0 … 1
有 HW 使能： 0 … 15

字节 1：
位 0 到 3

字节 5：
位 0 … 3

保留 – 0 字 2 字 6

“脉冲输出”工作模式的输入和输出信号 (S7-300, S7-400)

“脉冲输出”工作模式的输入和输出信号

下表显示了工作模式“脉冲输出”的输入信号和输出信号。

输入和输出信号 含义 值范围 通道 0 
端子

通道 1 端
子

输入信号

HW 使能 您可以利用“功能 DI”参数选

择 HW 使能。

在输出序列启动时，将由 
2PULSE 解释数字量输入 DI 的
信号。

0 = HW 使能被清除

1 = HW 使能已发出

0 → 1 = 输出序列的启动；

由软件使能决定 
(SW_ENABLE)

1 5

输出信号

DO 数字量输出处的脉冲 对于设置的脉冲持续时间，会

在 DO 数字量输出处输出一个

脉冲。

0 = 无脉冲

1 = 有脉冲

4 8

“脉冲宽度调制”操作模式 (S7-300, S7-400)

“脉冲宽度调制”操作模式 (S7-300, S7-400)

脉宽调制  
可以为 2PULSE 指定输出值。 2PULSE 将在此基础上生成连续脉冲。 输出值可以确定一个周期

（脉冲宽度调制）内的脉冲/中断比率。 可以调整周期。
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2PULSE（输出序列）的 DO 数字量输出上所分配的接通延迟 (页 1296)到期时，会输出脉冲

串。

下图显示了工作模式“脉冲宽度调制”的方框图。

启动输出序列

必须始终在控制程序中通过软件使能 (页 1297) (SW_ENABLE 0 → 1; MANUAL_DO = 0) 为输

出序列发出使能命令。 
反馈位 (页 1301)ACK_SW_ENABLE 指示 2PULSE 处的未决软件使能。

您也可以通过“功能 DI (页 1296)”参数将 2PULSE 的数字量输入 DI 设置为 HW 使能。 在等

时模式下（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起），硬件使能的组态不起作用。

如果要同时使用软件使能和硬件使能，则当发出软件使能命令时，将通过硬件使能的第一个

上升沿启动输出序列。 2PULSE 将忽略当前输出序列期间硬件使能的其它上升沿。

发出使能命令时（上升沿），将启动接通延迟，并置位 STS_ENABLE。 接通延迟到期时，会

输出脉冲串。 一旦设置 SW_ENABLE，输出序列就会连续运行。
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脉冲图

下图显示了工作模式“脉冲宽度调制”的输出序列。

取消输出序列

在接通延迟或脉冲输出期间删除软件使能 (SW_ENABLE = 0) 可以取消输出序列，而且会取消 
STS_ENABLE 和 DO 数字量输出。

随后，需要重启输出序列。

真值表

下表显示了 2PULSE 如何响应某些信号。

软件使能 
SW_ENABLE

硬件使能（数字量输

入 DI）
数字量输出 DO STS_ENABLE 输出序列

1 0 → 1 如果接通延迟 > 0，则为 0
如果接通延迟 = 0，则为 1

0 → 1 启动

0 → 1 未使用 如果接通延迟 > 0，则为 0
如果接通延迟 = 0，则为 1

0 → 1 启动

0 任意状态 0 0 取消
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软件使能 
SW_ENABLE

硬件使能（数字量输

入 DI）
数字量输出 DO STS_ENABLE 输出序列

1 任意状态 保持上一状态 -
0 → 1 0 0 0 -

小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期

小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期将被添加到部分输出特性上。

可以使用“ 小脉冲持续时间 (页 1296)”参数来分配 小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期；

它们始终拥有同样的值。

2PULSE 所计算的短于 小脉冲持续时间的脉冲持续时间将被抑制。 
2PULSE 所计算的长于周期减去 小脉冲间隔周期之差的脉冲持续时间将被设置为 1000‰。

下图显示了脉冲持续时间的调制。

使用时基设置时间 
您可以使用可分配时基 (页 1295)选择精度和周期范围、 小脉冲持续时间以及接通延迟。

时基 = 0.1 ms： 可以设置 0.2 ms 到 6.5535 s 范围内的时间，分辨率为 0.1 ms。
时基 = 1 ms： 可以设置 1 ms 到 65.535 s 范围内的时间，分辨率为 1 ms。
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设置并更改输出值

用“输出格式 (页 1295)”参数选择输出值的范围。

• “每毫秒”输出格式： 0 与 1000 之间的数值范围

2PULSE 用指定的输出值计算脉冲持续时间：

脉冲持续时间 = (输出值/1000) x 时间段。

• “S7 模拟量输出”输出格式： 0 与 27648 之间的数值范围

2PULSE 用指定的输出值计算脉冲持续时间：

脉冲持续时间 = (输出值/27648) x 时间段。

您可以使用控制程序直接设置输出值。 将在输出的下一个上升沿应用新的输出值。

设置时间周期

根据组态的不同，将时间段指定为参数值或在控制接口中指定。 下表给出了何时使用特定

的值。

对于等时模式（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起），必须在分配参数时指定时间段。 与非等时

模式比较而言，在等时模式下，不可以在随后的运行期间更改时间段。

  组态所用的接口

短控制接口 长控制接口

等时模式 时间段 =“时间段”参数值

会忽略控制接口的值。

非等时模式 时间段 =“时间段”参数值 × 控制

接口的“时间段系数”

时间段 = 控制接口的“时间段”

设定值

会忽略“时间段”参数值。

使用短控制接口时组态时间段

根据时基在参数中将时间段 (页 1297)指定为数值：

• 时基为 1 ms 时： 从 1 到 65535
• 时基为 0.1 ms 时： 从 2 到 65535
组态的时间段 = 时基 x 指定的数值

为周期持续时间使用系数，可以在控制程序中调整已分配参数的时间。 在 0 和 255 之间设

置系数，加权数为 0.1：
时间段 = 系数 x 0.1 x 组态的时间段
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时间段的新的设定值在输出的下一上升沿应用。 

说明

如果在运行期间更改时间段，则会在时间段中出现短暂的微小的上升（约 10 µs）。

说明

在等时模式下（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起），通过控制接口对时间段进行的更改不起作

用。 

设置 小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期

可以使用“ 小脉冲持续时间 (页 1296)”参数将 小脉冲持续时间以及 小脉冲间隔周期指

定为 0 至 65535 之间的数值：

组态的 小脉冲持续时间/脉冲间 小间隔 = 时基 x 指定的数值

设置接通延迟

您可以在参数中将接通延迟 (页 1296)指定为 0 至 65535 之间的值。

组态的接通延迟 = 时基 x 指定的数值

使用长控制接口时，可在控制程序中用接通延迟系数来调整组态的时间。 在 0 和 255 之间

设置系数，加权数为 0.1：
接通延迟 = 系数 x 0.1 x 组态的接通延迟

电流测量（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

“脉冲宽度调制”工作模式中电流测量的重要应用是比例阀的电流调节。 例如，会允许在阀

位置对热效应进行补偿。

有关详细信息，请参见“功能：电流测量（从 6ES7138-4DD01-0AB0 起） (页 1286)”。
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在操作模式“脉冲宽度调制”下的等时模式 (S7-300, S7-400)

等时模式 

说明

从产品编号 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起，2PULSE 提供等时模式。

下列特殊情况适用于“脉冲宽度调制”工作模式中的等时模式：

• 始终在没有接通延迟的情况下开始输出，会忽略组态的接通延迟。

• 始终在已发出软件使能之后开始输出，会忽略组态的硬件使能。

• 不能在运行期间对时间段进行更改。 会忽略通过控制接口所指定的相应参数。

在等时模式下，输出序列与 To 时刻同步。 会将时间段调整为 DP 周期。 可能无法精确执行

所定义的时间段。

根据计算算法，用 2PULSE 将时间段的组态值调整为 DP 周期。 通过执行该计算来 大程度

减小指定时间段和计算出的时间段之间的差值。 在 不利的情况下，偏差可达到 DP 周期的

一半。 下表给出了示例。

DP 周期时间 TDP1) 指定的时间段 T 设定值 计算出的时间段 T 实际值
1)

10 ms 5 ms 5 ms
10 ms 2 ms 2 ms
10 ms 6 ms 5 ms
10 ms 16 ms 20 ms

1) 计算出的时间段和 DP 周期时间始终具有整数比。
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下面用图形方式表示了时间段和 DP 周期之间的关联。 每个示例中显示的脉冲间歇比率都是 
50%。 有关详细信息，请参见《同步模式》 (http://support.automation.siemens.com/WW/
view/zh/15218045)功能手册。

• 时间段等于 DP 周期

• 时间段小于 DP 周期

• 时间段大于 DP 周期
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“脉冲宽度调制”工作模式的参数 (S7-300, S7-400)

“脉冲宽度调制”工作模式的参数

下表显示了工作模式“脉冲宽度调制”的参数。

参数 含义 值范围 默认值

工作模式 (页 1295) 设置“脉冲宽度调制”工作模式。 • 脉冲输出

• 脉宽调制

• 脉冲串

• 接通/断开延迟

• 频率输出

脉宽调制

时基 (页 1295) 使用时基选择时间段、 小脉冲持续

时间以及接通延迟的精度和值范围。

• 0.1 ms
• 1 ms

0.1 ms

输出格式 (页 1295) 根据所需的输出值精度，在每毫秒和 
S7 模拟量输出格式之间作出选择。

• 每毫秒

• S7 模拟量输出

每毫秒

功能 DI (页 1296) 您可以将数字量输入 DI 用作输入或 
HW 使能。

• 输入

• HW 使能

输入

接通延迟 (页 1296) 从输出序列启动到脉冲串输出的时

间。

0 到 65535 0

小脉冲宽度 
(页 1296)

小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周

期：

输入与 DO 数字量输出连接的执行器

的响应时间。

0 到 65535 0

时间段 (页 1297)1) 时间段的设定值

指定时间段时，应考虑设置的 小脉

冲宽度，以及连接到数字量输出 DO 
的执行器的响应时间。

使用短控制接口时，在非等时模式

下，可以在控制程序中用“时间段系

数”来更改时间段。

时基为 0.1 ms 时：

2 至 65535
时基为 1 ms 时：

1 至 65535

20000 -> 2 s

1) 读取以上提供的有关“设置时间段 (页 1252)”和“等时模式 (页 1258)”的信息。
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“脉冲宽度调制”工作模式的控制和反馈信号 (S7-300, S7-400)

“脉冲宽度调制”工作模式的控制和反馈信号

下表显示了工作模式“脉冲宽度调制”的控制信号和反馈信号。

控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 地
址

通道 1 地
址

使用短控制接口时的控制信号（8 个字节）

软件使能 
(SW_ENABLE)

启动和取消输出序列。 0 = SW_ENABLE 已取消 1 = 
SW_ENABLE 置位 0→1 = 输出

序列的启动；可能取决于硬件

使能。

字节 2：
位 0

字节 6：
位 0

输出值 数字量输出 DO 上以脉冲宽度调

制格式输出的数值。

取决于输出格式：

• 每毫秒： 0 ... 1000
• S7 模拟量输出：

0 至 27648
如果输入的输出值 > 1000 或 
27648，则 2PULSE 会将其限制

为 1000 或 27648。

字 0 字 4

周期持续时间系数 您可以更改分配的周期：

时间段 = 系数 x 0.1 x 组态的时

间段

系数： 0 到 255 
周期持续时间：

2 x 小脉冲持续时间至 
65.635 s。
如果出现小于 2 x 小脉冲持续

时间的周期持续时间，或者小

于 2 µs，或如果系数 = 0，则有

效周期 = 2 x 小脉冲持续时

间，但至少为 200 µs。 
如果存在大于 65.535 s　的周

期，系统会将其限制到 65.535 
s。

字节 3 字节 7

使用长控制接口时的控制信号（12 个字节）（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

软件使能 
(SW_ENABLE)

启动和取消输出序列。 0 = SW_ENABLE 已取消 1 = 
SW_ENABLE 置位 0→1 = 输出

序列的启动；可能取决于硬件

使能。

字节 4：
位 0

字节 10：
位 0
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控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 地
址

通道 1 地
址

输出值 数字量输出 DO 上以脉冲宽度调

制格式输出的数值。

取决于输出格式：

• 每毫秒： 0 ... 1000
• S7 模拟量输出：

0 至 27648
如果输入的输出值 > 1000 或 
27648，则 2PULSE 会将其限制

为 1000 或 27648。

字 0 字 6

时间段 1 非等时模式下时间段的设定值 时基为 0.1 ms 时：

2 至 65535
时基为 1 ms 时：

1 至 65535

字 2 字 8

接通延迟系数 可以在启动输出序列之前更改

已分配参数的接通延迟：

接通延迟 = 系数 x 0.1 x 组态的

接通延迟

0 到 255
如果接通延迟 < 0.2 ms 或者系

数 = 0，则有效的接通延迟 = 0。
如果接通延迟 > 65.535 s，则

接通延迟限制为 65.535 s。

字节 5 字节 11

反馈信号

STS_ENABLE 指示输出序列正在运行。 0 = 脉冲输出阻断

1 = 脉冲输出正在运行

字节 0：
位 0

字节 4：
位 0

STS_DO 指示数字量输出 DO 上的信号电

平。

请注意更新速率。

0 = 数字量输出 DO 上的信号 0
1 = 数字量输出 DO 上的信号 1

字节 0：
位 1

字节 4：
位 1

STS_DI 指示数字量输入 DI 上的信号电

平。

0 = 数字量输入 DI 上的信号 0
1 = 数字量输入 DI 上的信号 1

字节 0：
位 2

字节 4：
位 2

ACK_SW_ENABLE 指示 SW_ENABLE 的状态。 0 = SW_ENABLE 清除。

1 = SW_ENABLE 置位

字节 0：
位 3

字节 4：
位 3

SEQ_CNT（从 
6ES7138‑4DD01‑0
AB0 起）

该工作模式中无任何功能。 – 字节 1：
位 0 到 3

字节 5：
位 0 … 3

电流测量（从 
6ES7138‑4DD01‑0
AB0 起）

SIMATIC S7 模拟值形式的 DO 
的电流。

0 到 27648（超量程达到 
32767）

字 2 字 6

1) 读取提供的有关“设置时间段 (页 1252)”的信息。
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“脉冲宽度调制”工作模式的输入和输出信号 (S7-300, S7-400)

“脉冲宽度调制”工作模式的输入和输出信号

下表显示了工作模式“脉冲宽度调制”的输入信号和输出信号。

输入和输出信号 含义 值范围 通道 0 端
子

通道 1 端
子

输入信号

HW 使能 您可以利用“功能 DI”参数

选择 HW 使能。

在输出序列启动时，将由 
2PULSE 解释数字量输入 DI 
的信号。

0 = HW 使能被清除

1 = HW 使能已发出

0 → 1 = 输出序列的启动；

由软件使能决定

1 5

输出信号

数字量输出 DO 上的脉冲串 在数字量输出 DO 上输出脉

冲串。

0 = 无脉冲

1 = 有脉冲

4 8

“脉冲串”工作模式 (S7-300, S7-400)

“脉冲串”工作模式 (S7-300, S7-400)

定义  
2PULSE 在设置的接通延迟 (页 1296)到期时，在 DO 数字量输出处以脉冲串形式输出指定的

脉冲数（输出序列）。 可以调整脉冲的周期持续时间和脉冲持续时间。

下图显示了工作模式“脉冲串”的方框图。
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启动输出序列

必须始终在控制程序中通过软件使能 (页 1297) (SW_ENABLE 0 → 1; MANUAL_DO = 0) 为输

出序列发出使能命令。 反馈位 (页 1301)ACK_SW_ENABLE 指示 2PULSE 处的未决软件使能。

您也可以通过“功能 DI (页 1296)”参数将 2PULSE 的数字量输入 DI 设置为 HW 使能。

如果要同时使用软件使能和硬件使能，则当发出软件使能命令时，将通过硬件使能的第一个

上升沿启动输出序列。 2PULSE 将忽略当前输出序列期间硬件使能的其它上升沿。 在发出软

件使能后，硬件使能的上升沿足以启动下一个输出序列。

发出使能命令时（上升沿），将启动接通延迟，并置位 STS_ENABLE。 接通延迟到期时，将

按照设置的脉冲数输出脉冲序列。 输出序列 (页 1285)在 后一个脉冲输出后立即结束；

STS_ENABLE 随即被清除。

如果在运行期间对脉冲数进行了被禁止的更改，则信号 (页 1301)ERR_PULS 将指示发生了脉

冲输出错误。

在下一个输出序列中，2PULSE 将删除 ERR_PULS 反馈位。

脉冲图

下图显示了工作模式“脉冲串”的输出序列。

取消输出序列

在接通延迟期间或脉冲串输出期间删除软件使能将终止输出序列，而且会删除 STS_ENABLE 
和 DO 数字量输出。
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随后，需要重启输出序列。

真值表

下表显示了 2PULSE 如何响应某些信号。

软件使能 
SW_ENABLE

硬件使能（数字量输

入 DI）
数字量输出 DO STS_ENABLE 输出序列

1 0 → 1 如果接通延迟 > 0，则为 0
如果接通延迟 = 0，则为 1

0 → 1 启动

0 → 1 未使用 如果接通延迟 > 0，则为 0
如果接通延迟 = 0，则为 1

0 → 1 启动

0 任意状态 0 0 取消

1 任意状态 保持上一状态 -
0 → 1 0 0 0 -

使用时基设置时间 
通过为时基 (页 1295)分配参数值，可以选择脉冲持续时间和接通延迟的精度和范围。

时基 = 0.1 ms： 可以设置 0.2 ms 到 6.5535 s 范围内的时间，分辨率为 0.1 ms。
时基 = 1 ms： 可以设置 1 ms 到 65.535 s 范围内的时间，分辨率为 1 ms。

设置和更改脉冲数

使用控制程序将脉冲数 (页 1297)直接设置为 0 与 65535 之间的数值。

如果在接通延迟到期时更改脉冲数，则新值将立即生效：

• 如果增加了脉冲数，将按照新数目输出更多的脉冲。

• 如果减少了脉冲数后已输出的脉冲数达到减少后的数目，则终止输出序列，删除 
STS_ENABLE 和 DO 数字量输出并置位 ERR_PULS。 在下一个输出序列中，将清除 
ERR_PULS。

使用短控制接口时设置时间段并进行更改

在参数中将周期持续时间 (页 1297)设置为 2 与 65535 之间的值：

组态的时间段 = 时基 x 指定的数值
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使用周期系数，您可以在控制程序中调整分配的时间。 在 0 和 255 之间设置系数，加权数为 
0.1：
时间段 = 系数 x 0.1 x 组态的时间段

如果在输出序列输出期间更改系数，则新的周期持续时间将在下一个输出序列启动时生效。

设置脉冲持续时间

使用“脉冲持续时间”参数将脉冲持续时间 (页 1296)设置为 1 与 65535 之间的数值：

组态的脉冲持续时间 = 时基 x 指定的数值

使用长控制接口时，可以设置脉冲持续时间与脉冲间隔周期的比率：

脉冲间歇比率 = (设定值/255) × 时间段

设置接通延迟

您可以在参数中将接通延迟 (页 1296)指定为 0 至 65535 之间的值。

组态的接通延迟 = 时基 x 指定的数值

等时模式（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

在“脉冲串”工作模式下，等时模式不会对功能产生任何影响。

电流测量（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

有关详细信息，请参见“功能：电流测量（从 6ES7138-4DD01-0AB0 起） (页 1286)”。
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“脉冲串”工作模式的参数 (S7-300, S7-400)

“脉冲串”工作模式的参数

下表显示了工作模式“脉冲串”的参数。

参数 含义 值范围 默认值

工作模式 (页 1295) 设置“脉冲串”工作模式。 • 脉冲输出

• 脉宽调制

• 脉冲串

• 接通/断开延迟

• 频率输出

脉宽调制

时基 (页 1295) 使用时基可以选择周期持续

时间、脉冲持续时间和接通

延迟的精度和范围。

• 0.1 ms
• 1 ms

0.1 ms

功能 DI (页 1296) 您可以将数字量输入 DI 用作

输入或 HW 使能。

• 输入

• HW 使能

输入

接通延迟 (页 1296) 从输出序列启动到脉冲串输

出的时间。

0 到 65535 0

脉冲持续时间 (页 1296)1) 脉冲宽度：

输入与 DO 数字量输出连接的

执行器的响应时间。

时基为 0.1 ms 时：

2 至 65535
时基为 1 ms 时：

1 至 65535
如果数值超出该范围的下

限，2PULSE 会将脉冲持续时

间设置为 0.2 ms 或 1 ms。

10000 -> 1 s

时间段 (页 1297)1) 周期持续时间应当始终是与 
DO 数字量输出连接的执行器

响应时间的倍数。

根据所需的脉冲重复率定义

周期持续时间。

可以在控制程序中用“时间

段系数”来更改时间段。

时基为 0.1 ms 时：

2 至 65535
时基为 1 ms 时：

1 至 65535

20000 -> 2 s

1) 仅当使用短控制接口 (页 1297)时
如果使用长控制接口，则在控制接口中直接输入值。
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“脉冲串”工作模式的控制和反馈信号 (S7-300, S7-400)

“脉冲串”工作模式的控制和反馈信号

下表显示了工作模式“脉冲串”的控制信号和反馈信号。

控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 地
址

通道 1 地
址

使用短控制接口时的控制信号（8 个字节）

软件使能 
(SW_ENABLE)

启动和取消输出序列。 0 = SW_ENABLE 清除。

1 = SW_ENABLE 置位

0 → 1 = 启动输出序列；可能取

决于 HW 使能

字节 2：
位 0

字节 6：
位 0

脉冲数 接通延迟到期时在 DO 数字量输

出处输出的脉冲数。

0 到 65535
如果脉冲数为 0，则 2PULSE 不
输出任何脉冲。 通过 
ERR_PULS = 1 终止输出序列。

字 0 字 4

周期持续时间系数 可以在启动输出序列之前更改

可能已分配参数的接通延迟：

时间段 = 系数 x 0.1 x 组态的时

间段

系数：0 到 255 
周期持续时间：

> 脉冲持续时间（ 大为 
65.535 s）
如果周期持续时间 > 65.535 
s，则将其设置为 65.535 s。
如果周期持续时间 ≤ 脉冲持续

时间，则将其设置为脉冲持续

时间 + 0.2 ms（或脉冲持续时

间 + 1 ms）。

字节 3 字节 7

使用长控制接口时的控制信号（12 个字节）（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

软件使能 
(SW_ENABLE)

启动和取消输出序列。 0 = SW_ENABLE 清除。

1 = SW_ENABLE 置位

0 → 1 = 启动输出序列；可能取

决于 HW 使能

字节 4：
位 0

字节 10：
位 0

脉冲数 接通延迟到期时在 DO 数字量输

出处输出的脉冲数。

0 到 65535
如果脉冲数为 0，则 2PULSE 不
输出任何脉冲。 通过 
ERR_PULS = 1 终止输出序列。

字 0 字 6
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控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 地
址

通道 1 地
址

周期持续时间 时间段的设定值 时基为 0.1 ms 时：

2 至 65535
时基为 1 ms 时：

1 至 65535

字 2 字 8

脉冲间歇比率 可以设置脉冲持续时间与脉冲

间隔周期的比率

0 到 255 
例如，值 128 对应比率 50:50。

字节 5 字节 11

反馈信号

STS_ENABLE 指示输出序列正在运行。 0 = 脉冲输出阻断

1 = 脉冲输出正在运行

字节 0：
位 0

字节 4：
位 0

STS_DO 指示数字量输出 DO 上的信号电

平。

请注意更新速率。

0 = 数字量输出 DO 上的信号 0
1 = 数字量输出 DO 上的信号 1

字节 0：
位 1

字节 4：
位 1

STS_DI 指示数字量输入 DI 上的信号电

平。

0 = 数字量输入 DI 上的信号 0
1 = 数字量输入 DI 上的信号 1

字节 0：
位 2

字节 4：
位 2

ACK_SW_ENABLE 指示 SW_ENABLE 的状态。 0 = SW_ENABLE 清除。

1 = SW_ENABLE 置位

字节 0：
位 3

字节 4：
位 3

ERR_PULS 指示脉冲输出错误。 0 = 无脉冲输出错误

1 = 有脉冲输出错误

字节 0：
位 4

字节 4：
位 4

SEQ_CNT（从 
6ES7138‑4DD01‑0
AB0 起）

输出序列完成后该值递增。 没有 HW 使能：0 … 1
有 HW 使能： 0 … 15

字节 1：
位 0 … 3

字节 5：
位 0 … 3

电流测量（从 
6ES7138‑4DD01‑0
AB0 起）

SIMATIC S7 模拟值形式的 DO 
的电流。

0 … 27648（超量程达到 
32767）

字 2 字 6
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“脉冲串”工作模式的输入和输出信号 (S7-300, S7-400)

“脉冲串”工作模式的输入和输出信号

下表显示了工作模式“脉冲串”的输入信号和输出信号。

输入和输出信号 含义 值范围 通道 0 端
子

通道 1 端
子

输入信号

HW 使能 可以通过“功能 DI”参数选

择 HW 使能。

启动时由 2PULSE 解释数字

量输入 DI 的信号。

0 = HW 使能已清除

1 = HW 使能已发出

0 → 1 = 启动输出序列；可

能取决于软件使能 
(SW_ENABLE)

1 5

输出信号

DO 数字量输出处的脉冲串 在 DO 数字量输出处输出预

置的脉冲数。

0 = 无脉冲

1 = 有脉冲

4 8

“接通/断开延迟”操作模式 (S7-300, S7-400)

“接通/断开延迟”操作模式 (S7-300, S7-400)

定义  
数字量输入 DI 上的未决信号结合数字量输出 DO 上的接通/断开延迟由 2PULSE 输出。

下图显示了工作模式“接通/断开延迟”的方框图。
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输出序列使能

必须始终在控制程序中通过软件使能 (页 1297)（SW_ENABLE 0 → 1；MANUAL_DO = 0）为

输出序列发出使能命令，然后置位 STS_ENABLE。 反馈位 (页 1301)ACK_SW_ENABLE 指示 
2PULSE 处的未决软件使能。

DI 数字量输入上的上升沿 (0 → 1) 会启动接通延迟，接通延迟结束时将置位 DO 数字量输出 
(页 1285)。
DI 数字量输入上的下降沿 (1 → 0) 会启动断开延迟，断开延迟结束时将删除 DO 数字量输出 
(页 1285)。
如果 2PULSE 识别到脉冲持续时间或脉冲间隔周期太短，将通过脉冲输出错误 
(页 1301)ERR_PULS 显示此情况。

在 DI 数字量输入的下一跳沿，2PULSE 将删除 ERR_PULS 反馈位。

脉冲图

SW_ENABLE 置位，同时 DI = 0：
下图显示了启动时 DI = 0 的情况下，工作模式“接通/断开延迟”下的输出序列。
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SW_ENABLE 置位，同时 DI = 1：
如果 SW_ENABLE 置位同时 DI = 1，则会忽略 DI 的首个沿（下降沿）。 下图显示了相应的

输出序列。

取消输出序列

在输出序列期间清除软件使能 (SW_ENABLE = 0) 将导致输出序列连同 STS_ENABLE 和数字量

输出一同被中止。
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真值表

下表显示了 2PULSE 如何响应某些信号。

软件使能 
SW_ENABLE

数字量输入 DI 数字量输出 DO STS_ENABLE 输出序列

1 0 → 1 如果接通延迟 > 0，则为 0
如果接通延迟 = 0，则为 1

1 启动

1 1 → 0 如果断开延迟 > 0，则为 1
如果断开延迟 = 0，则为 0

1 启动

0 任意状态 0 0 取消

1 任意状态 保持上一状态 1 -
0 → 1 0 0 1 -

数字量输出 DO 的 小脉冲持续时间/ 小脉冲间隔周期

数字量输出 DO 的 小脉冲持续时间/ 小脉冲间隔周期为 100 µs。
设置数字量输入 DI 的接通/断开延迟及脉冲持续时间和脉冲间隔周期时，请务必考虑到这一点，

否则，将无法定义数字量输出 DO 处的响应。

数字量输入 DI 的脉冲持续时间太短

在下列条件下，2PULSE 能够检测到数字量输入 DI 下降沿上过短的脉冲：

脉冲持续时间 + 断开延迟 ≤ 接通延迟。

2PULSE 对过短的脉冲持续时间的响应：

• 置位 ERR_PULS
• 当前接通延迟被删除。

• 不启动断开延迟。

• 数字量输出 DO 处的信号电平保持为 0。
在数字量输入 DI 的下一上升沿处删除 ERR_PULS。
下图显示了脉冲持续时间过短时的特性。
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数字量输入 DI 的脉冲间隔周期太短

在下列条件下，2PULSE 能够在数字量输入 DI 上升沿上检测到过短的脉冲间隔周期：

脉冲间隔周期 + 接通延迟 ≤ 断开延迟。

2PULSE 对过短的脉冲间隔周期的响应：

• 置位 ERR_PULS
• 删除当前的断开延迟。

• 不启动接通延迟。

• 数字量输出 DO 处的信号电平保持为 1。
在数字量输入 DI 的下一下降沿处删除 ERR_PULS。
下图显示了脉冲间隔周期过短时的特性。

重新触发当前接通延迟

在下列条件下，2PULSE 将在数字量输入 DI 的上升沿上启动新接通延迟：

接通延迟 > 脉冲持续时间 + 脉冲间隔周期

这样会删除当前断开延迟。

仅当数字量输入 DI 上存在信号电平 1 的时间长于接通延迟时，才置位数字量输出 DO。 这
样使用户可以过滤快速脉冲串。
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下图显示了重新触发当前接通延迟。

重新触发当前断开延迟

在下列条件下，2PULSE 将在数字量输入 DI 下降沿上启动新断开延迟：

断开延迟 > 脉冲持续时间 + 脉冲间隔周期。

这样会删除当前接通延迟。

仅数字量输入 DI 上存在信号电平 0 的时间长于断开延迟时，才删除数字量输出 DO。

下图显示了重新触发当前断开延迟。

使用时基设置时间 
使用分配的时基 (页 1295)选择接通延迟和断开延迟的精度和数值范围。

时基 = 0.1 ms： 可以设置 0.2 ms 到 6.5535 s 范围内的时间，分辨率为 0.1 ms。
时基 = 1 ms： 可以设置 1 ms 到 65.535 s 范围内的时间，分辨率为 1 ms。
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使用短控制接口时设置接通延迟并进行更改

您可以在参数中将接通延迟 (页 1296)指定为 0 至 65535 之间的值。

组态的接通延迟 = 时基 x 指定的数值

使用接通延迟的系数，您可以在控制程序中调整分配的时间。 在 0 和 255 之间设置系数，加

权数为 0.1：
接通延迟 = 系数 x 0.1 x 组态的接通延迟

如果更改接通延迟系数，在数字量输入 DI 上的下一正沿时将激活新的接通延迟。

设置和更改断开延迟

在控制程序 (页 1297)中将断开延迟直接设置为 0 至 65535 之间的数值。

断开延迟 = 时基 x 指定的数值

如果更改断开延迟系数，则会在数字量输入 DI 上的下一下降沿处激活新的断开延迟。

等时模式（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

在“接通/断开延迟”工作模式中，等时模式不会对功能产生任何影响。

“接通/断开延迟”工作模式的参数 (S7-300, S7-400)

“接通/断开延迟”工作模式的参数

下表显示了工作模式“接通/断开延迟”的参数。

参数 含义 值范围 默认值

工作模式 (页 1295) 设置“接通/断开延迟”工作

模式。

• 脉冲输出

• 脉宽调制

• 脉冲串

• 接通/断开延迟

• 频率输出

脉宽调制

时基 (页 1295) 使用时基选择接通延迟与断

开延迟的精度和值范围。

• 0.1 ms
• 1 ms

0.1 ms
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参数 含义 值范围 默认值

接通延迟 (页 1296)1) 数字量输入 DI 上出现上升沿

与数字量输出 DO 上出现输出

之间的时间。可以在控制程

序中通过“接通延迟系数”

更改接通延迟。

0 到 65535 0

1) 仅当使用短控制接口 (页 1297)时
如果使用长控制接口，则在控制接口中直接输入值。

“接通/断开延迟”工作模式的控制和反馈信号 (S7-300, S7-400)

“接通/断开延迟”工作模式的控制和反馈信号

下表显示了工作模式“接通/断开延迟”的控制信号和反馈信号。

控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 地
址

通道 1 地
址

使用短控制接口时的控制信号（8 个字节）

软件使能 
(SW_ENABLE)

必须始终在控制程序中发出软

件使能命令。 如果取消软件使

能，则将会取消当前的输出序

列。

0 = SW_ENABLE 清除。

1 = SW_ENABLE 置位

字节 2：
位 0

字节 6：
位 0

断开延迟 数字量输入 DI 出现下降沿与在

数字量输出 DO 上进行输出之间

的时间。

时基为 0.1 ms 时：

2 至 65535
时基为 1 ms 时： 1 到 65535
如果超出范围的下限，断开延

迟将不起作用。

字 0 字 4

接通延迟系数 您可以更改分配的接通延迟：

接通延迟 = 系数 x 0.1 x 组态的

接通延迟

系数： 0 到 255
接通延迟：

0.2 ms 至 65.535 s
如果接通延迟 < 0.2 ms 或者系

数 = 0，则有效的接通延迟 = 0。
如果接通延迟 > 65.535 s，则

接通延迟会限制为 65.535 s。

字节 3 字节 7

使用长控制接口时的控制信号（12 个字节）（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）
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控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 地
址

通道 1 地
址

软件使能 
(SW_ENABLE)

必须始终在控制程序中发出软

件使能命令。 如果取消软件使

能，则将会取消当前的输出序

列。

0 = SW_ENABLE 清除。

1 = SW_ENABLE 置位

字节 4：
位 0

字节 10：
位 0

断开延迟 数字量输入 DI 出现下降沿与在

数字量输出 DO 上进行输出之间

的时间。

时基为 0.1 ms 时：

2 至 65535
时基为 1 ms 时： 1 到 65535
如果超出范围的下限，断开延

迟将不起作用。

字 0 字 6

接通延迟 数字量输入 DI 出现上升沿与在

数字量输出 DO 上进行输出之间

的时间。

时基为 0.1 ms 时：

2 至 65535
时基为 1 ms 时： 1 到 65535
如果超出范围的下限，接通延

迟将不起作用。

字 2 字 8

反馈信号

STS_ENABLE 指示软件使能 (SW_ENABLE) 的
状态。

0 = 软件使能被禁止

1 = 软件使能被启用

字节 0：
位 0

字节 4：
位 0

STS_DO 指示数字量输出 DO 上的信号电

平。

请注意更新速率。

0 = 数字量输出 DO 上的信号 0
1 = 数字量输出 DO 上的信号 1

字节 0：
位 1

字节 4：
位 1

STS_DI 指示数字量输入 DI 上的信号电

平。

0 = 数字量输入 DI 上的信号 0
1 = 数字量输入 DI 上的信号 1

字节 0：
位 2

字节 4：
位 2

ACK_SW_ENABLE 指示 SW_ENABLE 的状态。 0 = SW_ENABLE 清除。

1 = SW_ENABLE 置位

字节 0：
位 3

字节 4：
位 3

ERR_PULS 在脉冲持续时间或脉冲间隔周

期太短时指示脉冲输出错误。

0 = 无脉冲输出错误

1 = 有脉冲输出错误

字节 0：
位 4

字节 4：
位 4

SEQ_CNT（从 
6ES7138‑4DD01‑0
AB0 起）

随 DO 上的每个沿（上升沿和下

降沿）而递增。

0 … 15 字节 1：
位 0 … 3

字节 5：
位 0 … 3

保留 – 0 字 2 字 6
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“接通/断开延迟”工作模式的输入和输出信号 (S7-300, S7-400)

“接通/断开延迟”工作模式的输入和输出信号

下表显示了工作模式“接通/断开延迟”的输入信号和输出信号。

输入和输出信号 含义 值范围 通道 0 端
子

通道 1 端
子

输入信号

数字量输入 DI 数字量输入 DI 的信号结合

数字量输出 DO 上的接通/断
开延迟由 2PULSE 输出。

0 = 无脉冲

1 = 有脉冲

1 5

输出信号

数字量输出 DO 上的脉冲 数字量输入 DI 的信号结合

数字量输出 DO 上的接通/断
开延迟由 2PULSE 输出。

0 = 无信号

1 = 信号

4 8

“频率输出”模式（从 6ES7138-4DD01-0AB0 起） (S7-300, S7-400)

“频率输出”工作模式 (S7-300, S7-400)

定义  
在 2PULSE 的数字量输出上输出具有指定频率的方波信号。

2PULSE 的 DO 数字量输出上所组态的接通延迟 (页 1296)到期时，会启动输出序列。

下图显示了工作模式“频率输出”的方框图。
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启动输出序列

必须始终在控制程序中通过软件使能 (页 1297) (SW_ENABLE 0 → 1; MANUAL_DO = 0) 为输

出序列发出使能命令。 
反馈位 (页 1301)ACK_SW_ENABLE 指示 2PULSE 处的未决软件使能。

您也可以通过“功能 DI (页 1296)”参数将 2PULSE 的数字量输入 DI 设置为 HW 使能。

如果要同时使用软件使能和硬件使能，则当发出软件使能命令时，将通过硬件使能的第一个

上升沿启动输出序列。 2PULSE 将忽略当前输出序列期间硬件使能的其它上升沿。

发出使能命令时（上升沿），将启动接通延迟，并置位 STS_ENABLE。 将在接通延迟时间结

束时启动频率输出。 一旦设置 SW_ENABLE，输出序列就会连续运行。

脉冲图

下图显示了工作模式“频率输出”的输出序列。

取消输出序列

在接通延迟或频率输出期间删除软件使能 (SW_ENABLE = 0) 将取消输出序列，而且会取消 
STS_ENABLE 和 DO 数字量输出。

随后，需要重启输出序列。
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真值表

下表显示了 2PULSE 如何响应某些信号。

软件使能 
SW_ENABLE

硬件使能（数字量输

入 DI）
数字量输出 DO STS_ENABLE 输出序列

1 0 → 1 如果接通延迟 > 0，则为 0
如果接通延迟 = 0，则为 1

0 → 1 启动

0 → 1 未使用 如果接通延迟 > 0，则为 0
如果接通延迟 = 0，则为 1

0 → 1 启动

0 任意状态 0 0 取消

1 任意状态 保持上一状态 -
0 → 1 0 0 0 -

使用时基设置时间 
使用组态的时基 (页 1295)选择接通延迟的精度和值范围。

时基 = 0.1 ms： 可以设置 0.2 ms 到 6.5535 s 范围内的时间，分辨率为 0.1 ms。
时基 = 1 ms： 可以设置 1 ms 到 65.535 s 范围内的时间，分辨率为 1 ms。

设置并更改输出值

用“输出格式 (页 1295)”参数选择输出值的范围。

• 如果输出值介于 1 Hz 和 5000 Hz 之间，请选择输出格式“1 Hz”。
• 如果输出值是 SIMATIC S7 模拟值（介于 0 和 27648 之间），请选择“S7 模拟量输出”输

出格式。 通过“S7 模拟量输出”，可从设定值规范获得更高的精度。

2PULSE 会根据以下等式计算频率：

频率 = (设定值/27648) × 5 kHz
您可以使用控制程序直接设置输出值。 将在输出的下一个上升沿应用新的频率值。
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输出频率精度

会在数字量输出 DO 处输出具有以下精度的组态的输出频率：

• 输出频率为 0.1 Hz 至 800 Hz 时，精度为 0.01 Hz
• 输出频率为 > 800 Hz 至 2000 Hz 时，精度为 0.1 Hz
• 输出频率为 > 2000 Hz 至 5000 Hz 时，精度为 0.5 Hz

使用短控制接口时设置接通延迟

您可以在参数中将接通延迟 (页 1296)指定为 0 至 65535 之间的值。

组态的接通延迟 = 时基 x 指定的数值

使用短控制接口时，可在控制程序中用接通延迟系数来调整组态的时间。 在 0 和 255 之间

设置系数，加权数为 0.1：
接通延迟 = 系数 x 0.1 x 组态的接通延迟

等时模式

在“频率输出”工作模式中，等时模式不会对功能产生任何影响。

“频率输出”工作模式的参数 (S7-300, S7-400)

“频率输出”工作模式的参数

下表显示了工作模式“频率输出”的参数。

参数 含义 值范围 默认值

工作模式 (页 1295) 设置“频率输出”工作模式。 • 脉冲输出

• 脉宽调制

• 脉冲串

• 接通/断开延迟

• 频率输出

脉宽调制

时基 (页 1295) 使用时基选择接通延迟的精

度和值范围。

• 0.1 ms
• 1 ms

0.1 ms

输出格式 (页 1295) 根据所需的输出频率精度，

在 1 Hz 和 S7 模拟量输出格式

之间作出选择。

• 1 Hz
• S7 模拟量输出

1 Hz
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参数 含义 值范围 默认值

功能 DI (页 1296) 您可以将数字量输入 DI 用作

输入或 HW 使能。

• 输入

• HW 使能

输入

接通延迟 (页 1296)1) 从输出序列启动到脉冲串输

出的时间。 可以在控制程序

中用“接通延迟系数”来更

改接通延迟。

0 到 65535 0

1) 仅当使用短控制接口 (页 1297)时
如果使用长控制接口，则在控制接口中直接输入值。

“频率输出”工作模式的控制和反馈信号 (S7-300, S7-400)

“频率输出”工作模式的控制和反馈信号

下表显示了工作模式“频率输出”的控制信号和反馈信号。

控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 地
址

通道 1 地
址

使用短控制接口时的控制信号（8 个字节）

软件使能 
(SW_ENABLE)

启动和取消输出序列。 0 = SW_ENABLE 已取消 1 = 
SW_ENABLE 置位 0→1 = 输出

序列的启动；可能取决于硬件

使能。

字节 2：
位 0

字节 6：
位 0

输出值 数字量输出 DO 上以频率格式输

出的值。

取决于输出格式：

• 1 Hz： 0 ... 5000
• S7 模拟量输出：

0 至 27648
如果输入的输出值 > 5000 或 
27648，则 2PULSE 会将其限制

为 5000 或 27648。

字 0 字 4

接通延迟系数 可以在启动输出序列之前更改

已分配参数的接通延迟：

接通延迟 = 系数 x 0.1 x 组态的

接通延迟

0 到 255
如果接通延迟 < 0.2 ms 或者系

数 = 0，则有效的接通延迟 = 0。
如果接通延迟 > 65.535 s，则

接通延迟限制为 65.535 s。

字节 3 字节 7

使用长控制接口时的控制信号（12 个字节）
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控制信号和反馈信号 含义 值范围 通道 0 地
址

通道 1 地
址

软件使能 
(SW_ENABLE)

启动和取消输出序列。 0 = SW_ENABLE 已取消 1 = 
SW_ENABLE 置位 0→1 = 输出

序列的启动；可能取决于硬件

使能。

字节 4：
位 0

字节 10：
位 0

输出值 数字量输出 DO 上以频率格式输

出的值。

取决于输出格式：

• 1 Hz： 0 ... 5000
• S7 模拟量输出：

0 至 27648
如果输入的输出值 > 5000 或 
27648，则 2PULSE 会将其限制

为 5000 或 27648。

字 0 字 6

接通延迟 可在输出序列开始之前更改的

接通延迟。

0 到 65535
接通延迟 = 时基 x 指定的数值

字 2 字 8

反馈信号

STS_ENABLE 指示输出序列正在运行。 0 = 脉冲输出阻断

1 = 脉冲输出正在运行

字节 0：
位 0

字节 4：
位 0

STS_DO 指示数字量输出 DO 上的信号电

平。

请注意更新速率。

0 = 数字量输出 DO 上的信号 0
1 = 数字量输出 DO 上的信号 1

字节 0：
位 1

字节 4：
位 1

STS_DI 指示数字量输入 DI 上的信号电

平。

0 = 数字量输入 DI 上的信号 0
1 = 数字量输入 DI 上的信号 1

字节 0：
位 2

字节 4：
位 2

ACK_SW_ENABLE 指示 SW_ENABLE 的状态。 0 = SW_ENABLE 清除。

1 = SW_ENABLE 置位

字节 0：
位 3

字节 4：
位 3

SEQ_CNT 该工作模式中无任何功能。 – 字节 1：
位 0 … 3

字节 5：
位 0 … 3

保留 – 0 字 2 字 6
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“频率输出”工作模式的输入和输出信号 (S7-300, S7-400)

“频率输出”工作模式的输入和输出信号

下表显示了工作模式“频率输出”的输入信号和输出信号。

输入和输出信号 含义 值范围 通道 0 端
子

通道 1 端
子

输入信号

HW 使能 您可以利用“功能 DI”参数

选择 HW 使能。

在输出序列启动时，将由 
2PULSE 解释数字量输入 DI 
的信号。

0 = HW 使能被清除

1 = HW 使能已发出

0 → 1 = 输出序列的启动；

由软件使能决定

1 5

输出信号

数字量输出 DO 上的频率 在数字量输出 DO 上输出频

率。

0 = 无脉冲

1 = 有脉冲

4 8

序列计数器（从 6ES7138-4DD01-0AB0 起） (S7-300, S7-400)
2PULSE 为每个通道设置一个序列计数器，用于对完成的输出序列进行计数。

可在反馈接口中通过序列计数器 SEC_CNT 来监视输出序列的完成。

计数器的宽度为 4 位。 超出上限后，计数器会跳回 0。

序列计数器的功能  
序列计数器在各个工作模式下具有以下功能：

• 脉冲输出 (页 1263)和脉冲串 (页 1247)
– 如果没有硬件使能，会在输出序列完成后将计数器设为 1。
– 如果有硬件使能，完成每个输出序列后，计数器的值将递增。

• 接通/断开延迟 (页 1270)
计数器随 DO 上的每个沿（上升沿和下降沿）而递增。

• 脉冲宽度调制和频率输出

计数器没有任何功能。

创建软件使能 (SW_ENABLE = 0) 时，会将计数器复位为 0。
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应用选项

序列计数器可特别用于：

• 检测（计数）每个短脉冲

• 对与硬件使能相连的输出序列进行计数

功能： 电流测量（从 6ES7138-4DD01-0AB0 起） (S7-300, S7-400)
可在多个应用中设置电流的测量，以用于控制和诊断目的。 可以从反馈接口中读取电流的

测量值。

工作原理  
仅在“脉冲宽度调制 (页 1252)”和“脉冲串 (页 1263)”操作模式中的脉冲输出期间进行电流

的测量。 如果没有脉冲输出（STS_ENABLE = 0 时），则将 0 作为测量值。 测量值在 
STS_ENABLE = 1 时有效。

在“脉冲输出”、“接通/断开延迟”和“频率输出”操作模式下，电流的测量值始终为 0。
返回的电流测量值是在周期持续时间内记录的测量值的平均值。 周期持续时间小于 5 ms 时，

两个单独测量点之间的时间间隔 大会达到 40 µs。  涉及到较长的周期时，每个周期始终

记录 128 个测量点。 这导致测量点之间的时间间隔相应地变得更长。

在等时模式下，新的电流测量值总是在时刻 Ti 时在反馈接口中可用。 在非等时模式下，每隔 
500 µs 新的电流测量值可用。

说明

为使电流测量正确运行，不能在负载上应用续流二极管。 

测量范围和测量值

将测量范围固定设为 2 A 额定电流。 
提供电流的测量值作为反馈接口 (页 1301)中的 SIMATIC S7 模拟值。 
• 2 A 的电流对应于 SIMATIC S7 模拟值 27648。
• 并联时，4 A 的电流对应于 SIMATIC S7 模拟值 27648。
电流的测量值 高可达 SIMATIC S7 模拟值 32767。这对应于 2.4 A 电流。超过 2 A 的电流

只能短暂出现。
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精度

电流测量的精度可达到测量范围的 3%。

说明

仅当测量期间时间段未发生变化时，才能够在电流测量期间达到该精度。

功能： 直接控制数字量输出 DO (S7-300, S7-400)

定义  
可以直接控制 2PULSE 的数字量输出 DO，以测试所连接的执行器。 为此，必须在 
MANUAL_DO 控制位已置位且 SW_ENABLE 控制位已清除的情况下从控制程序 (页 1297)中
选择该功能。 该功能 
• 为调试设备提供支持

• 允许将未使用的 2PULSE 通道用作 DO
选择此功能后，2PULSE 将清除反馈位 (页 1301)STS_ENABLE 和 ERR_PULS，并中止活动的

输出序列。 该功能的优先级高于当前选择的工作模式。

可以通过控制位 (页 1297)SET_DO 指定数字量输出 DO 的状态。

清除 MANUAL_DO 控制位时，会取消选中“数字量输出 DO 的直接控制”功能。 这会删除

数字量输出 DO。然后可以通过 SW_ENABLE 的上升沿重新启动输出序列。 

控制信号和反馈信号/输出信号

信号 含义 值范围 使用短控制接口

时（8 个字节）

使用长控制接口

时（12 个字节）

通道 0 
地址

通道 1 
地址

通道 0 
地址

通道 1 
地址

控制信号

SW_ENABLE 要选择该功能，必须删

除控制位。

0 = SW_ENABLE 清除。

1 = SW_ENABLE 置位

字节 
2：
位 0

字节 
6：
位 0

字节 
4：
位 0

字节 
10：
位 0

MANUAL_DO 您可以使用控制位选择

和取消选择该功能。

0 = 未选择直接控制 DO。

1 = 已选择直接控制 DO。

字节 
2：
位 1

字节 
6：
位 1

字节 
4：
位 1

字节 
10：
位 1
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信号 含义 值范围 使用短控制接口

时（8 个字节）

使用长控制接口

时（12 个字节）

通道 0 
地址

通道 1 
地址

通道 0 
地址

通道 1 
地址

SET_DO 使用控制位设置数字量

输出 DO 的状态。

0 = 数字量输出 DO 上的信号 0
1 = 数字量输出 DO 上的信号 1

字节 
2：
位 2

字节 
6：
位 2

字节 
4：
位 2

字节 
10：
位 2

反馈信号

STS_ENABLE 选择该功能后被删除。 0 = 脉冲输出阻断

1 = 脉冲输出正在运行

字节 
0：
位 0

字节 
4：
位 0

字节 
0：
位 0

字节 
4：
位 0

STS_DO 指示数字量输出 DO 上
的信号电平。

请注意更新速率。

0 = 数字量输出 DO 上的信号 0
1 = 数字量输出 DO 上的信号 1

字节 
0：
位 1

字节 
4：
位 1

字节 
0：
位 1

字节 
4：
位 1

STS_ DI 指示数字量输入 DI 上的

信号电平。

0 = 数字量输入 DI 上的信号 0
1 = 数字量输入 DI 上的信号 1

字节 
0：
位 2

字节 
4：
位 2

字节 
0：
位 2

字节 
4：
位 2

输出信号

数字量输出 
DO

在数字量输出 DO 上输

出通过 SET_DO 控制位

预设的状态。

0 = 无信号

1 = 信号

4 8 4 8

功能：错误检测/诊断 (S7-300, S7-400)

参数分配错误 ERR_PARA
如果 2PULSE 无法将参数识别为其自身的参数，则会生成参数分配错误 (页 1301)。 于是，不

会再向两个通道分配参数。

组态的 2PULSE 插槽必须与设置相匹配。

脉冲输出错误 ERR_PULS
2PULSE 可以检测工作模式“脉冲输出 (页 1247)”、“接通/断开延迟 (页 1270)”以及“脉冲串 
(页 1263)”中特定于通道的脉冲输出错误。

有关错误的原因和响应信息，请参见相应的工作模式说明和“2PULSE 的反馈接口 (页 1301)”
部分。
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使用反馈位 (页 1301)ERR_PULS 为相关通道显示检测到的脉冲输出错误。

编码器电源短路 ERR_24V
2PULSE 可在可用于端子 2 和端子 6 的编码器电源中检测短路。

使用反馈位 (页 1301)ERR_24V 为这两个通道显示检测到的短路错误。 
24 V 电源电压下降也会导致出现短路消息。

数字量输出短路 ERR_DO
2PULSE 可以检测通道的数字量输出上的短路。 
使用反馈位 (页 1301)ERR_DO 为相关通道显示检测到的短路错误。

说明

如果发生短路，数字量输出能够短暂地提供高于额定值的电流。

诊断消息

如果在编码器电源或数字量输出中发生短路，则 2PULSE 会生成连接的 CPU/主站的诊断消

息。 在这种情况下，必须启用“组诊断 (页 1293)”参数。

说明

诊断消息提供有关在 2PULSE 的一个或两个通道中发生错误的信息。 可使用 STEP 7 评估诊

断。 
诊断记录 DS1 仅包含通道 0 的信息。然而，通道 1 中的错误也会触发诊断中断。反馈信号

提供有关两个通道中发生错误的详细信息。 评估新用户程序中的反馈接口 (页 1301)（请参

见下文）。
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参数

参数 含义 值范围 默认值

组诊断 (页 1293) 启用组诊断时，2PULSE 将
生成 CPU/主站的诊断消

息。

禁用/启用 禁用

诊断 DO (页 1294) 当“诊断 DO”= On（打

开）时，2PULSE 将检测数

字量输出的短路。

关/开 开

反馈信号

反馈信号 含义 值范围 通道 0 地
址

通道 1 地
址

ERR_PARA 指示参数分配错误。 0 = 无参数分配错误

1 = 参数分配错误

字节 0：
位 5

字节 4：
位 5

ERR_PULS 指示脉冲输出错误。 0 = 无脉冲输出错误

1 = 有脉冲输出错误

字节 0：
位 4

字节 4：
位 4

ERR_24V 指示编码器电源短路。 0 = 无编码器电源短路

1 = 编码器电源短路

字节 0：
位 7

字节 4：
位 7

ERR_DO 指示数字量输出 DO 上的短

路。 
0 = 无数字输出短路

1 = 数字输出短路

字节 0：
位 6

字节 4：
位 6

两个通道并联（从 6ES7138-4DD01-0AB0 起） (S7-300, S7-400)

定义  
为获得更大的输出电流，可以将 2PULSE 的两个通道并联。 这样便可获得 4 A 的额定电流，

也可以直接在 2PULSE 处运行具有更高功率要求的执行器。

参数分配和操作

可以通过选中“并联通道 0 和通道 1 (页 1294)”(Parallel connection Channel 0 and 1) 复选

框，在组态期间启用两个通道的并联。 
启用后，2PULSE 会像单通道模块一样运行。 必须用通道 0 执行所有通过控制接口 (页 1297)
进行的参数分配和操作。不能组态及操作通道 1。 
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也仅为通道 0 提供反馈信号 (页 1301)。 

电流的测量

电流测量期间，会再次对两个通道的测量值取平均值。 这导致测量范围可达到 4 A。
提供电流的测量值作为反馈接口中的 SIMATIC S7 模拟值。 此处 4 A 的电流对应于 SIMATIC S7 
模拟值 27648。
并联情况下，电流测量的精度也会达到测量范围的 3%。

并联的引脚分配

必须在终端模块处连接以下端子，以将 2PULSE 的两条通道进行并联： 
• 端子 3 和端子 7
• 端子 4 和端子 8
然后，直接将负载（例如，执行器）连接到端子 3 和端子 4，或者连接到端子 7 和端子 8。下

图显示了连接布局。
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对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

定义

可以为两个通道一起组态 (页 1293)2PULSE 对较高级别控制器故障的响应。

对 CPU/主站 STOP 的响应 2PULSE 的通道特定的响应和状态

关闭 DO 删除 DO 数字输出

删除 STS_ENABLE 并
终止当前输出序列

继续工作模式 DO 数字量输出保持不变

STS_ENABLE 保持不变，且

当前输出序列继续进行

DO 替换某值 输出 DO 数字输出的通道特定的、已分配参数的替换值

删除 STS_ENABLE 并
终止当前输出序列

DO 保持上一个值 DO 数字量输出保持不变

删除 STS_ENABLE 并
终止当前输出序列

启动

要在 CPU/主站 STOP 以及 ACK_SW_ENABLE 置位后启动新的输出序列，首先应删除 
SW_ENABLE。 一直进行删除，直至 ACK_SW_ENABLE 也被删除。

如果要在 CPU/主站从 STOP 变为 RUN（启动）期间继续该模式，则 CPU/主站无法清除输出。

可能的解决方案： 在启动期间执行的用户程序部分中，置位“软件使能”(SW_ENABLE = 1) 控
制位。

修改的参数分配

CPU/主站 STOP 时 2PULSE 假定的状态会保持不变，即使进行参数分配或组态 ET 200S 站也

是如此。 例如，在 CPU/主站或 IM 151 通电时或 DP 传输恢复时会发生这种情况。
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但是，在“继续工作模式”下，将更改的参数或 ET 200S 站的组态加载至 CPU/主站后，

2PULSE 将终止该过程。 因此，2PULSE 将执行以下操作：

• 删除 DO 数字输出。

• 删除 STS_ENABLE 并
• 终止当前输出序列。

3.5.8.3 组态参数并将其分配给 2PULSE (S7-300, S7-400)

参数 (S7-300, S7-400)

选择工作模式 (S7-300, S7-400)

工作模式

根据要求选择 2PULSE 的工作模式：

• 2 Pulse：8 字节输出数据 - 与前代模块兼容

该控制接口在过程映像中使用的地址更少。 
• 2 Pulse 扩展控制接口： 12 字节输出数据 – 改进的控制可能性

可以更方便地输入设定值。

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

在相应的复选框中启用组诊断。

启用组诊断时，2PULSE 将针对 CPU/主站生成诊断消息。

选择对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

对 CPU/主站 STOP 的响应

可以根据需要从下拉列表中选择对 CPU/主站 STOP 的响应：

• 关闭 DO
• 继续工作模式
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• DO 替换某值

• DO 保持上一个值

有关 2PULSE 的响应和模式的详细信息，请参见“对 CPU/主站 STOP 的响应 (页 1292)”。

激活并联通道 0 和通道 1 (S7-300, S7-400)

并联通道 0 和 1（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

如果需要 2 A 以上的额定电流，可以并联 2PULSE 的两个通道。 可通过选中“并联通道 0 和 
1”(Parallel connection Channel 0 and 1) 复选框来完成该操作。

有关详细信息，请参见“两个通道并联（从 6ES7138-4DD01-0AB0 起） (页 1290)”。

通道 n (S7-300, S7-400)

激活 DO 诊断 (S7-300, S7-400)

诊断 DO
如果已选中“DO 诊断”(DO diagnostics) 复选框，2PULSE 将检测数字量输出上的短路。

选择 DO 替换值 (S7-300, S7-400)

替换值 DO
为数字量输出选择所需的替换值：

• 0
• 1
如果已将参数“对 CPU/主站 STOP 的响应 (页 1293)”(Reaction to CPU/Master STOP) 设置为

“DO 替换某值”(DO substitute a value)，则参数“替换值 DO”(Substitute value DO) 将仅包含

不等于零的值。
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选择操作模式 (S7-300, S7-400)

工作模式

从下拉列表中选择所需的工作模式：

• 脉冲输出 (页 1247)
• “脉冲宽度调制” (页 1252)
• 脉冲串 (页 1263)
• 接通/断开延迟 (页 1270)
• 频率输出 (页 1279)（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

选择输出格式 (S7-300, S7-400)

输出格式

输出格式与“脉宽调制 (PWM)”和“频率输出”工作模式相关（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 
起）。

• 在“脉宽调制 (PWM) (页 1252)”模式下，可以从下拉列表中选择以下输出格式：

– 每毫秒

– S7 模拟量输出

• 在“频率输出 (页 1279)”模式下，可以从下拉列表中选择以下输出格式：

– 1 Hz
– S7 模拟量输出

选择时基 (S7-300, S7-400)

时基

使用时基选择所有预定义时间的分辨率和取值范围：

• 0.1 ms
可以设置 0.2 ms 到 6.5535 s 范围内的时间，分辨率为 0.1 ms。

• 1 ms
可以设置 1 ms 到 65.535 s 范围内的时间，分辨率为 1 ms。
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选择 DI 功能 (S7-300, S7-400)

功能 DI
可以将 DI 数字量输入用作输入或硬件使能。

根据需要从下拉列表中选择数字量输入的功能：

• 输入

• 硬件使能

指定接通延迟 (S7-300, S7-400)

接通延迟

接通延迟是指从启动输出序列到输出脉冲所经过的时间。

在输入字段中输入所需的接通延迟。

有效取值范围： 0 … 65535

指定 小脉冲宽度 (S7-300, S7-400)

小脉冲宽度

小脉冲宽度与“脉宽调制 (PWM) (页 1252)”和“频率输出 (页 1279)”工作模式相关（从 
6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）。

可以使用“ 小脉冲宽度”(Minimum pulse duration) 参数来分配 小脉冲宽度和 小中断时

间；它们的值始终相同。

例如，可以在此输入连接到 DO 数字量输出的执行器的响应时间。

有效取值范围： 0 … 65535

指定脉冲宽度 (S7-300, S7-400)

脉冲宽度

脉冲宽度与“脉冲串 (页 1263)”模式相关。

例如，可以在此输入连接到 DO 数字量输出的执行器的响应时间。
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有效取值范围：

• 时基为 1 ms 时： 从 1 到 65535
• 时基为 0.1 ms 时： 从 2 到 65535

指定周期 (S7-300, S7-400)

时间段

周期与“脉宽调制 (PWM) (页 1252)”和“脉冲串 (页 1263)”工作模式相关。

指定时间段时，应考虑设置的 小脉冲宽度/脉冲宽度和连接到数字量输出 DO 的执行器的响

应时间。周期应该始终是连接到 DO 数字量输出的执行器的响应时间的倍数。

对周期指定符合时基的数值：

• 时基为 1 ms 时： 从 1 到 65535
• 时基为 0.1 ms 时： 从 2 到 65535
组态的周期 = 时基 x 指定的数值

2PULSE 控制和反馈接口 (S7-300, S7-400)

2PULSE 控制分配 (S7-300, S7-400)

说明

对于 2PULSE，以下控制接口数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7
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短控制接口的分配（8 字节）  
下表列出了 2PULSE 的短控制接口（输出）的分配。

地址 分配

通道 0 通道 1  
字 0 字 4 取决于模式

• 脉冲输出： 脉冲宽度

• 脉冲宽度调制： 输出值

• 脉冲串： 脉冲数

• 接通/断开延迟： 断开延迟

• 频率输出： 输出频率（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

字节 2 字节 6 位 7： 保留 = 0
位 6： 保留 = 0
位 5：保留 = 0
位 4：保留 = 0
位 3： 保留 = 0
位 2： SET_DO
位 1： MANUAL_DO
位 0： SW_ENABLE

字节 3 字节 7 取决于模式

• 脉冲输出： 接通延迟系数

• 脉宽调制： 周期持续时间系数

• 脉冲串： 周期持续时间系数

• 接通/断开延迟： 接通延迟系数

• 频率输出： 接通延迟系数（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）
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长控制接口的分配（12 字节）（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）  
下表列出了 2PULSE 的长控制接口（输出）的分配。

地址 分配

通道 0 通道 1  
字 0 字 6 取决于模式

• 脉冲输出： 脉冲宽度

• 脉宽调制： 输出值

• 脉冲串： 脉冲数

• 接通/断开延迟： 断开延迟

• 频率输出： 输出频率

字 2 字 8 取决于模式

• 脉冲输出： 接通延迟

• 脉宽调制： 周期

• 脉冲串： 周期

• 接通/断开延迟： 接通延迟

• 频率输出： 接通延迟

字节 4 字节 10 位 7： 保留 = 0
位 6：保留 = 0
位 5：保留 = 0
位 4：保留 = 0
位 3： 保留 = 0
位 2： SET_DO
位 1： MANUAL_DO
位 0： SW_ENABLE

字节 5 字节 11 取决于模式

• 脉冲输出： 未使用

• 脉宽调制： 接通延迟系数

• 脉冲串： 脉冲间歇比率

• 接通/断开延迟： 未使用

• 频率输出： 未使用
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有关控制信号的注意事项

控制信号 说明

“脉冲输出”工作模式：

• 脉冲持续时间 1) 2) 为 DO 数字量输出设置的、接通延迟到期时的时间。

• 接通延迟系数 1) 可以在启动输出序列之前更改组态的接通延迟：

接通延迟 = 系数 × 0.1 × 组态的接通延迟

• 接通延迟 2) 从输出序列启动到脉冲串输出的时间。

“脉冲宽度调制”工作模式：

• 输出值 1) 2) 接通延迟到期时在 DO 数字输出处使用脉冲宽度调制输出的值。

• 时间段系数 1) 可以更改组态的周期持续时间：

周期持续时间 = 系数 × 0.1 × 组态的周期持续时间

• 时间段 2 指定时间段时，应考虑设置的 小脉冲宽度，以及连接到数字量

输出 DO 的执行器的响应时间。

• 接通延迟系数 2) 可以在启动输出序列之前更改组态的接通延迟：

接通延迟 = 系数 × 0.1 × 组态的接通延迟

“脉冲串”工作模式：

• 脉冲数 1) 2) 接通延迟到期时在 DO 数字量输出处输出的脉冲数。

• 周期系数 1) 可以在输出序列开始之前更改组态的时间段：

时间段 = 系数 x 0.1 x 组态的时间段

• 周期 2) 指定周期时，应考虑设置的 短脉冲宽度以及连接到数字量输出 
DO 的执行器的响应时间。

• 脉冲间歇比率 2) 可以设置脉冲宽度与断开时间的比率：

脉冲/断开比率 = (设定值/255) × 周期

“接通/断开延迟”工作模式：

• 断开延迟 1) 2) 数字量输入 DI 出现下降沿与在数字量输出 DO 上进行输出之间的

时间。

• 接通延迟系数 1) 可以在启动输出序列之前更改组态的接通延迟：

接通延迟 = 系数 × 0.1 × 组态的接通延迟

• 接通延迟 2) 数字量输入 DI 出现上升沿与在数字量输出 DO 上进行输出之间的

时间。

“频率输出”模式（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）：

• 输出频率 1) 2) 接通延迟到期后，在 DO 数字量输出处输出的频率。

• 接通延迟系数 1) 可以在启动输出序列之前更改组态的接通延迟：

接通延迟 = 系数 × 0.1 × 组态的接通延迟
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控制信号 说明

• 接通延迟 2) 从输出序列启动到频率输出的时间。

直接控制数字输出

• MANUAL_DO 可以使用此控制位来选择和取消选择“数字量输出 DO 的直接控

制”功能。

• SET_DO 使用控制位设置数字量输出 DO 的状态。

软件使能

• SW_ENABLE 必须始终在控制程序中发出软件使能命令。 如果没有使用硬件使

能，则软件使能的上升沿时将启动输出序列。 如果删除软件使

能，当前输出序列将终止。

1) 使用短控制接口时

2) 使用长控制接口时

2PULSE 反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 2PULSE，反馈接口的以下数据是一致的：

• 字节 0 ... 3
• 字节 4 ... 7

PID 控制

3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1301



反馈接口的分配  
下表显示了 2PULSE 反馈接口（输入）的分配。

地址 分配

通道 0 通道 1  
字节 0 字节 4 位 7： ERR_24V

位 6：ERR_DO
位 5：ERR_PARA
位 4：ERR_PULS
位 3： ACK_SW_ENABLE
位 2：STS_DI
位 1： STS_DO
位 0： STS_ENABLE

字节 1 字节 5 位 0 至位 3： 序列计数器 SEQ_CNT（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

位 4 至位 7： 保留 = 0
字 2 字 6 电流测量（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）

说明

根据使用的 IM 151 接口模块和组态，如果模块出现故障，将输出反馈值（替换值）

16#7FFF7FFF 或 16#00000000。

有关反馈信号的注意事项

核对信号 说明

ACK_SW_ENABLE 指示 2PULSE 处的软件使能未决状态。

ERR_24V 指示编码器电源短路或掉电。

ERR_DO 指示数字输出上短路。 
ERR_PARA 指示参数分配错误。
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核对信号 说明

ERR_PULS “脉冲输出”工作模式：

指示脉冲输出错误。 如果在接通延迟到期后减少脉冲持续时间，这样时间将小于

已输出的时间，2PULSE 会检测到该情况。

2PULSE 会在下次启动输出序列时删除反馈位 ERR_PULS。
“脉冲串”工作模式：

指示脉冲输出错误。 如果接通延迟到期后减少脉冲数且已输出较少的脉冲数，

2PULSE 会检测到该情况。

2PULSE 会在下次启动输出序列时删除反馈位 ERR_PULS。
“接通/断开延迟”模式：

在脉冲持续时间或脉冲间隔周期太短时指示脉冲输出错误。

2PULSE 会在软件使能的下一个上升沿处或 DI 数字量输入的下一个沿处删除 
ERR_PULS 反馈位。

STS_ DI 指示数字量输入 DI 上的信号电平。

STS_DO 指示数字量输出 DO 上的信号电平。

STS_ENABLE “脉冲输出”工作模式：

启动输出序列时进行设置，直至脉冲持续时间过期为止。 如果删除软件使能 
(SW_ENABLE) 或 2PULSE 检测到脉冲输出错误 (ERR_PULS)，STS_ENABLE 将被删

除。

“脉冲宽度调制”工作模式：

在启动输出序列时进行设置。 如果删除软件使能 (STS_ENABLE)，SW_ENABLE 将被

删除。

“脉冲串”工作模式：

启动输出序列时进行设置，直至输出 后一个脉冲为止。 如果删除软件使能 
(SW_ENABLE) 或 2PULSE 检测到脉冲输出错误 (ERR_PULS)，则将删除 
STS_ENABLE。
“接通/断开延迟”模式：

指示由 2PULSE 检测到的软件使能 (SW_ENABLE) 的状态。

“频率输出”模式（从 6ES7138‑4DD01‑0AB0 起）：

在启动输出序列时进行设置。 如果删除软件使能 (STS_ENABLE)，则将删除 
SW_ENABLE。
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核对信号 说明

SEQ_CNT（从 
6ES7138‑4DD01‑0AB0 
起）

对“脉冲输出”、“脉冲串”和“接通/断开延迟”工作模式下的完整输出序列进

行计数。

在“脉冲宽度调制”和“频率输出”工作模式下无任何功能。

电流测量（从 
6ES7138‑4DD01‑0AB0 
起）

SIMATIC S7 模拟值形式的 DO 的电流

3.5.8.4 2PULSE 诊断 (S7-300, S7-400)

使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)

2PULSE 的 LED 显示

1

2

3

SF

4 8

1 5

① 组错误（红色）

② 数字量输入的状态显示（绿色）

③ 数字量输出的状态显示（绿色）
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2PULSE 上的 LED 状态和出错显示

下表显示了 2PULSE 上的状态和故障显示。 

事件 (LED) 原因 解决方法

SF 1 5 4 8
亮         无参数分配。 存在诊断消息。 检查反馈接口中的错误位类型。 

评估诊断数据。 
  亮       通道 0 上的输入 DI0 已激活。  
    亮     通道 1 上的输入 DI1 已激活。  
      亮   通道 0 上的输出 DO0 已激活。  
        亮 通道 1 上的输出 DO1 已激活。  

错误类型 (S7-300, S7-400)
有关通道相关的诊断的结构的信息，请参见 ET 200S 站中使用的接口模块手册。 

2PULSE 错误类型

下表显示了 2PULSE 错误类型。 

错误类别 含义 解决方法

1D 00001: 
短路

传感器电源或执行器短路。

24 V 电源电压下降也会导致出现此

错误消息。

检查开关和执行器的接线。 
纠正布线。

9D 01001: 
错误

出现内部模块错误。 更换模块。

16D 10000: 
参数分配错误

尚未为模块分配参数。 纠正参数分配。

也可以通过反馈接口 (页 1301)中的相应位进行简单的错误评估。
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3.6 辅助函数 (S7-1200, S7-1500)

3.6.1 Polyline (S7-1200, S7-1500)

Polyline
Polyline 指令提供一条折线的特性曲线，其上的点可用于诸如对非线性传感器的行为进行线

性化等操作。

Polyline 指令可与固件版本为 2.0 及更高版本的 S7-1500 CPU 以及固件版本为 4.2 及更高版

本的 S7-1200 CPU 搭配使用。

更多信息

AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT

3.6.2 SplitRange (S7-1200, S7-1500)

SplitRange
SplitRange 指令将 PID 控制器的输出值范围分为多个子范围。这些子范围可控制受多个执行

器影响的过程。

SplitRange 指令可与固件版本为 2.0 及更高版本的 S7-1500 CPU 以及固件版本为 4.2 及更高

版本的 S7-1200 CPU 搭配使用。

更多信息

AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
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AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 

3.6.3 RampFunction (S7-1200, S7-1500)

RampFunction
RampFunction 指令限制信号的压摆率。为获取更平滑的响应（如不影响故障响应），在输

入端发生跳变的信号可作为输出值的斜坡函数输出。

RampFunction 指令可与固件版本为 2.0 及更高版本的 S7-1500 CPU 以及固件版本为 4.2 及
更高版本的 S7-1200 CPU 搭配使用。

更多信息

AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT 
AUTOHOTSPOT

3.6.4 RampSoak (S7-1200, S7-1500)

RampSoak
可以使用此指令生成一个输出值，该输出值在时间相关的基础上遵循可组态的配置文件。此

配置文件的每个点都有一个目标值和一个时间值。执行配置文件时，在时间值内达到当前点

的目标值。例如，该指令可用于提供调节温度过程所用的设定值配置文件。

RampSoak 指令可与固件版本为 2.0 及更高版本的 S7-1500 CPU 以及固件版本为 4.2 及更高

版本的 S7-1200 CPU 搭配使用。

更多信息

AUTOHOTSPOT
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AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT

3.6.5 Filter_PT1 (S7-1200, S7-1500)

Filter_PT1
指令 Filter_PT1 是具有一阶滞后的比例传递元素。可使用 Filter_PT1 作为低通滤波器、延迟

元素或过程仿真块。

Filter_PT1 指令可与固件版本为 2.0 及更高版本的 S7-1500 CPU 以及固件版本为 4.2 及更高

版本的 S7-1200 CPU 搭配使用。

更多信息

Filter_PT1 说明

Filter_PT1 工作模式

Filter_PT1 输入参数

Filter_PT1 输出参数

Filter_PT1 静态变量

参数 ErrorBits

3.6.6 Filter_PT2 (S7-1200, S7-1500)

Filter_PT2
指令 Filter_PT2 是具有二阶滞后的比例传递元素。可使用 Filter_PT2 作为低通滤波器、延迟

元素或过程仿真块。

PID 控制

3.6 辅助函数 (S7-1200, S7-1500)
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Filter_PT2 指令可与固件版本为 2.0 及更高版本的 S7-1500 CPU 以及固件版本为 4.2 及更高

版本的 S7-1200 CPU 搭配使用。

更多信息

Filter_PT2 说明

Filter_PT2 工作模式

Filter_PT2 输入参数

Filter_PT2 输出参数

Filter_PT2 静态变量

参数 ErrorBits

3.6.7 Filter_DT1 (S7-1200, S7-1500)

Filter_DT1
指令 Filter_DT1 是具有一阶滞后的微分器。可以使用 Filter_DT1 作为高通滤波器或前馈控制。

Filter_DT1 指令可与固件版本为 2.0 及更高版本的 S7-1500 CPU 以及固件版本为 4.2 及更高

版本的 S7-1200 CPU 搭配使用。

更多信息

Filter_DT1 说明

Filter_PT1 工作模式

Filter_DT1 输入参数

Filter_DT1 输出参数

Filter_DT2 静态变量

参数 ErrorBits

PID 控制

3.6 辅助函数 (S7-1200, S7-1500)
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PID 控制

3.6 辅助函数 (S7-1200, S7-1500)
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基于时间的 IO (S7-1500) 4
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

4.1.1 Time-based IO 基础知识 (S7-1500)

4.1.1.1 使用 Time-based IO (S7-1500)
从时间的角度看，工厂中的许多过程都需要相对精确的再现性。通过缩短 CPU 周期时间，可

以在一定程度上优化再现性。将高精度输入/输出与 Time-based IO 结合使用时，获得的再现

性精度将比优化 CPU 周期时间得到的精度更高。Time-based IO 的另一个优势在于，它与应

用周期的时标无关。 
下面挑选了一些可从这一技术中受益的典型应用领域。 

定义的响应时间

通过向数字量输入边沿的时间戳中增加一个特定时间，可以输出使用与应用周期无关的精确

延迟时间进行响应的输出信号。

长度测量

可以通过两个输入时间戳之间的差异和相关的行进速度确定产品经过的长度。

凸轮控制器

可以通过同步位置信息（如来自计数器模块或轴的信息）推断正在进行的运动。根据该结果，

计算出开关位置（凸轮位置）的时间并将该时间传送到 TIO 模块（输出）。这样，开关事件

便会在所需位置处发生。

计量

通过为时间控制数字量输出指定接通沿和关闭沿，可以使阀门打开指定的时间并相应计量液

体的量。

使用工艺功能
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4.1.1.2 Time-based IO 的时间特性 (S7-1500)

标准技术的时间特性 (S7-1500)
标准技术的输入/输出时间特性取决于下列因素： 
• CPU 程序（程序结构） 
• 总线周期时间（现场总线、背板总线） 
• I/O 模块的周期时间

• 传感器/执行器的内部周期时间

发生下列情况时 
• 发生输入事件（如传感器信号）时 
• 输出事件对输入事件造成影响（如输出切换）时

确定性语句将因上面列出的时间因素而变得不准确。

Time-based IO 特性 (S7-1500)

时间控制 I/O 功能

Time-based IO 表示基于时间的 I/O 信号处理。所有输入信号都会参考同一个时间 
(TIO_Time)。输入信号接收时间戳 t1。信号处理后，输出事件也可与 TIO_Time 相链接并在

所需时间内输出。输出在时间 t2 发生。 
下面是 Time-based IO 的示例：

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

使用工艺功能
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Time-based IO 的独立性和关注点

所有相关组件的共享时间基准 (TIO_Time) 是 Time-based IO 的基础。通过使用 TIO_Time，
Time-based IO 的输出精度将不依赖于： 
• CPU 程序（程序结构） 
• 总线周期时间（现场总线、背板总线） 
• I/O 模块的周期时间

Time-based IO 的关注点的不是 I/O 响应时间，而是 I/O 信号的可预测性（确定性）。利用 
Time-based IO，可以在定义的时间内通过输出信号来响应输入信号。使用 Time-based IO 时，

请记住与系统有关的 小响应时间。 
Time-based IO 表示：

• 以高精度执行的 I/O 功能

• 带时间戳的 I/O 过程

精度

精度是确保 Time-based IO 性能的关键因素。

精度是 TIO 模块的一项属性，并且指示获得所需响应时所采用的偏差。对于 Time-based IO，

响应的精度和再现性处于毫秒范围内。

响应时间

除了非常高的精度外，根据组态，也可以实现对输入事件的 小响应时间。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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响应时间是输入事件与所需输出事件之间的时间间隔。 
对于 小响应时间： 
3 × 应用周期 TAPP

4.1.1.3 系统环境 (S7-1500)

简介

下面列出了使用 Time-based IO 时带有 PROFINET 的可能系统组态。

使用 STEP 7 (TIA Portal)

24 V /

24 V /

SIMATIC S7-PCT

S7-1500

ET 200SP

IM 155-6 PN HF

TM Timer DIDQ 10x24V

ET 200MP

IM 155-5 PN HF

TM Timer DIDQ 16x24V

STEP 7 (TIA Portal)

PROFINET IO IRT

Industrial Ethernet

4.1.1.4 硬件要求 (S7-1500)

简介

下面列出了 Time-based IO 所需硬件组件的属性。您可以找到作为示例的特定模块。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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要求

组件 属性 示例

CPU 等时模式/PROFINET IO IRT：提

供定义的响应时间和高精度工厂

特性。

• CPU 1511-1 PN

ET 200 接口模块 支持等时同步模式 
 

• 带 IM 155-6 PN HF 的
ET 200SP（自固件版本 V2.1 起）

• 带 IM 155-5 PN HF 的
ET 200MP

I/O 模块 TIO 模块

 
• ET 200SP: 

TM Timer DIDQ 10x24V
• ET 200MP:

TM Timer DIDQ 16x24V（自固件版

本 V1.0.1 起）

参见

要求 (页 1320)

4.1.1.5 组态软件要求 (S7-1500)

简介

下面给出了支持“Time-based IO”功能的软件版本列表。

要求

组态软件 要求 支持的硬件组件 更多信息

STEP 7 (TIA Portal) 
V16 及更高版本

PROFINET IO IRT 
或背板总线上的

等时同步模式

• S7‑1500 自动化系统

• ET 200SP  和 ET 200MP 分
布式 I/O 系统

• TM Timer DIDQ 16x24V
• TM Timer DIDQ 10x24V

STEP 7 (TIA 
Portal) 在线帮助

有关等时同步模式的更多信息，请参见等时同步模式 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/49948856)和使用 STEP 7 组态 PROFINET 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109755401) 手册。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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TIO 指令

TIO 指令是用于 Time-based IO 的特定函数块。下列 TIO 指令可用：

• TIO_SYNC
• TIO_DI
• TIO_DI_ONCE
• TIO_DQ

4.1.1.6 技术实现 (S7-1500)

简介

以下信息将帮助您理解 Time-based IO 的核心方面并找出将使用哪些 SIMATIC 功能来实现所

述的这些方面。

相关模块的同步（共享时间基准）

Time-based IO 技术会将等时同步模式用于所有相关的站。 
通过等时同步模式，可以按共享时间基准来同步多个 TIO 模块。TIO 模块 共享时间基准的基

础是相对时间 TIO_Time。
有关等时同步模式的更多信息，请参见等时同步模式 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/49948856)和使用 STEP 7 组态 PROFINET 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109755401) 手册。

TIO_Time
TIO_Time 是所有时间戳参考的中央时间基准。

TIO_Time 具有以下属性：

• 通过 TIO 指令 TIO_SYNC 同步的所有 TIO 模块的共享时间基准。

• 每次 CPU 启动时开始计时。

• TIO_Time 的数据类型为 LTime（例如 LT#14s830ms652us315ns）。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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• 所有有效的时间戳都参考 TIO_Time：
– 在 TIO 指令 TIO_DI 和 TIO_DI_ONCE 中将 TIO 模块的输入时间戳转换为 TIO_Time。
– 在 TIO 指令 TIO_DQ 中，将输出时间戳转换为 TIO 模块的输出时间戳。

• TIO_TIME 的值对应于 TIO 指令相关的当前时间，通过调用 TIO_SYNC 更新。如果要取消

输出与之前的输入时间戳的关联，但要将其关联到当前时间，则可使用 TIO_TIME 的值作

为输出时间戳的基础。示例：在 20 ms 内输出边沿：

TIO_DQ.TimeStampRE=TIO_SYNC_DATA.TIO_TIME+LT#20ms)

等时同步 OB 中的 TIO 指令 
必须在 "Synchronous Cycle" 或“MC-PostServo”OB 中调用 TIO 指令。

有关更多信息，请参见编程一章。

说明

TIO 指令也支持减速等时同步模式。根据时钟减速比，应用周期大于发送时钟。 

说明

必须在 "MC-PreServo" OB 中调用 TIO 指令。

如果使用“MC-PostServo”类型的 OB，可单独为每个 TIO 模型确定是与 Motion Control 工艺

对象配合使用还是与 TIO 指令配合使用。

如果在“MC-PostServo”类型的 OB 中调用 TIO 指令，则需要使用 IPO 模型，并且也不能使用

任何减速比。

在类型为“MC-PostServo”的 OB（减速比为 "MC-Servo"）中调用 TIO 指令会导致计算出的时

间戳不正确。

更新过程映像的模式

在等时模式下，可以改变输入和输出数据的过程映像分区的更新顺序。为此，可以选择以下

程序执行模型：

• IPO 模型（应用周期系数 = 1）
• OIP 模型（应用周期系数 >= 1）
其中缩写 I、P、O 代表以下过程：I = 输入，P= 处理，O = 输出。

有关应用周期系数的更多信息，请参见使用 STEP 7 组态 PROFINET (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/49948856) 手册。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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IPO 模型（应用周期系数 = 1）
用户程序将在延迟时间后启动。首先通过调用 SYNC_PI 系统指令更新用户程序中输入的相应

过程映像分区。接下来开始处理（例如，计算时间戳）。用户程序结束时，通过 SYNC_PO 更
新 CPU 中输出的相应过程映像分区。

IPO 模型的属性：

• 支持更短的响应时间

• 应用周期不得大于发送时钟。 
这样，应用时间将比使用 OIP 模型时更短。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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OIP 模型（应用周期系数 >= 1）
用户程序将在延迟时间后启动。在 PIP_Mode 0 模式下，通过 TIO_SYNC 指令更新过程映像。

在其它模式下，首先通过调用 SYNC_PO 系统指令更新用户程序中输出的相应过程映像分区。

这样一来，在上一网络周期中计算的输出数据会在下一网络周期 (TO) 中激活。接下来，通过 
SYNC_PI 更新 CPU 中输入的相应过程映像分区。传送完数据后开始处理（例如，计算时间

戳）。 

OIP 模型的属性：

• 响应时间比使用 IPO 模型时更长。

• 它比发送时钟允许的值长一个应用周期。 
这样，应用时间将比使用 IPO 模型时更长。

精度的影响

要估算精度，需要以下组件的精度  
• TIO 模块

• 传感器/执行器

相关精度值请查阅相应模块的数据表。 

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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必须加上 TIO 模块和传感器/执行器的各个抖动。可以忽略任何其它影响因素。

4.1.2 组态和参数分配 (S7-1500)

4.1.2.1 要求 (S7-1500)

简介

需要附加软件组件来使用 Time-based IO。此外还必须为项目创建标准组态。

下面您将了解有关 Time-based IO 标准组态的更多信息。

要求

在 STEP 7 (TIA Portal) 中：

• 项目已创建。

• 已创建 CPU 并分配参数。

• 已创建自动化系统和模块并分配参数。

• 使用 ET 200 站时：已通过 PROFINET 创建连接并分配参数。

• 已创建 "Synchronous Cycle" 或“MC-PostServo”类型的 OB。

参见

系统环境 (页 1314)
组态软件要求 (页 1315)

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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4.1.2.2 Time-based IO 的设置 (S7-1500)
下面概述了必须为 Time-based IO 的哪些组件进行相应设置。

表格 4-1 Time-based IO 的设置概述

组件 可调整属性 1 要设置的属性 更多信息

使用 ET 200 站
时：

PROFINET 子网

PROFINET 子网的属性 > 同
步域

创建同步域或编辑同步域的

属性

• PROFINET 功能手册 (http://
support.automation.siem
ens.com/WW/view/zh/
49948856)

• STEP 7 (TIA Portal) 信息系

统中的在线帮助

 
 

指定同步域的设备：

• 指定 CPU 作为同步主站。 
• 指定 ET 200 接口模块作

为 RT 类别为“IRT”的同步

从站。

S7-1500 站 PROFINET 接口的属性 > 等
时通信

启用等时同步模式 • 功能手册等时同步模式 
(https://
support.industry.siemens
.com/cs/ww/zh/view/
109755401)

• PROFINET 功能手册 (http://
support.automation.siem
ens.com/WW/view/zh/
49948856)

• 手册工艺模块

TM Timer DIDQ 16x24V 
(http://
support.automation.siem
ens.com/WW/view/zh/
95153313)

• 手册工艺模块

TM Timer DIDQ 10x24V 
(http://
support.automation.siem
ens.com/WW/view/zh/
95153951)

• STEP 7 (TIA Portal) 信息系

统中的在线帮助

ET 200 站
TIO 模块 TIO 模块的属性 > I/O 地址 启用等时同步模式

TIO 模块的属性 > I/O 地址 分配或创建 "Synchronous 
Cycle" 或“"MC-PostServo”类
型的 OB。

TIO 模块的属性 > I/O 地址 将 I/O 地址分配给过程映像分

区（例如 PIP1）
TIO 模块的属性 > 基本参数 组态“在用户程序中使用模

块”(Module use from the 
user program)

TIO 模块的属性 > 基本参数/
通道参数

对于 TM Timer 
DIDQ 10x24V：
必要时，可针对组态“单独

使用输入/输出”分配参数

为 Timer DI 和 Timer DQ 进行

参数分配

等时同步 OB
（Synchronous 
Cycle 或 MC-
PostServo）

等时同步 OB 的属性 > 等时

同步模式

必要时调整应用周期

1 描述组态软件中的主题区域。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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Time-based IO 的设置

如果对响应时间没有特殊要求，则以下设置适合作为起始点：

• 发送时钟：2 ms
• 应用周期：4 ms
• 过程映像分区的分配：PIP1
• PIP_Mode：0（OIP 模型）

常见问题解答

有关详细信息，请参见西门子工业在线支持中的以下常见问题解答。 
• 条目 ID 109738186 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109738186)
• 条目 ID 109736374 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109736374)

4.1.3 编程 (S7-1500)

4.1.3.1 指令概述 (S7-1500)

简介

Time-based IO 与特殊指令（TIO 指令）结合使用。TIO_SYNC TIO 指令负责同步所有相关的 
TIO 模块，并创建所有操作参考的唯一时间基准 (TIO_Time)。 
其它指令负责读入带相关时间戳的过程输入信号和/或过程输出信号的时间控制输出。

说明

TIO 指令可用于基于时间的一般 IO 应用。对于特殊应用（例如凸轮控制器），也有单独的

工艺对象，例如 TO_CamOutput。

说明

TIO 指令使用 TIO 模块的时间戳功能。TIO 模块的其他功能可以独立于应用中的 TIO 指令使用。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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TIO 指令

指令 简介

TIO_SYNC 同步 TIO 模块并为 Time-based IO 提供时间基准

TIO_DI 检测数字量输入（定时器 DI）中的沿并提供相关的时间戳

TIO_DI_ONCE • 检测数字量输入（定时器 DI）中的沿一次并提供相关的时间

戳

• 对组态为另一个通道的沿触发使能信号的定时器 DI 通道进行

控制。

TIO_DQ 在数字量输出（定时器 DQ）中输出时间控制的沿

4.1.3.2 Time-based IO 的编程 (S7-1500)

简介

要使用 Time-based IO，则必须在等时同步 OB 中调用 TIO 指令。应用也可以在另一个 OB 中
运行。这样可以缩短该等时同步 OB 的运行时间。

根据所需任务，您需要以下 TIO 指令：

TIO 模块 TIO 指令

• TM Timer DIDQ 16x24V
• TM Timer DIDQ 10x24V

• 对于数字量输入，需要一个 TIO_DI 或 TIO_DI_ONCE 用于

读入

• 对于数字量输出，需要一个 TIO_DQ 用于输出

• 需要一个 TIO_SYNC（用于 多八个 TIO 模块）

以下部分将介绍 Time-based IO 的 CPU 编程。

要求

STEP 7 (TIA Portal) 中的硬件配置：

• 已将 TIO 模块分配给等时网络。

• 已将 TIO 模块分配给共享的过程映像分区。 
• 已将过程映像分区分配给等时同步 OB。
• TIO 模块组态为与 "Time-based IO" 库中的指令配合使用。

有关 Time-based IO 组态的其它信息，请参见 Time-based IO 设置 (页 1321)部分。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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操作步骤

1. 在等时同步 OB 中创建 TIO 指令 TIO_SYNC。
2. 通过参数 HWID_1 到 HWID_8 将要在 TIO_SYNC TIO 指令中同步的所有 TIO 模块相连。 

可以在硬件配置的“属性 > 系统常数”(Properties > System constants) 下找到 HWID。

说明

互连时，通常优先选择符号常数而不是绝对数值。

3. 在 TIO_SYNC 指令的 PIP_Mode 输入参数中设置数据更新模式。
有关模式的介绍，请参见技术实现 (页 1316)一章。
TIO_SYNC TIO 指令的参数分配已完成。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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4. 对于下列指令，注意调用顺序取决于所选的 PIP_Mode 的值：

5. 在等时同步 OB 中添加应用程序读入/输出所需的 TIO 指令。

6. 在用于读入/输出的 TIO 指令中，根据情况将输入/输出 TIO_SYNC_Data 与 TIO_SYNC 上具有
相同名称的输出互连。

7. 在用于读入/输出的 TIO 指令中，为输入参数 HWID 和 Channel 分配参数（请参见硬件配置中的
“属性 > 系统常数”(Properties > System constants)）。
Time-based IO 功能已成功编程。

8. 将 Time-based IO 功能与应用互连，例如在另一个 OB 中按步序评估读入时间戳。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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9. 如果 TIO_SYNC 未自动读取发送时钟：手动定义发送时钟（例如在 OB100 中）。

10.编译并将整个项目下载到 CPU。

结果

您已完成 Time-based IO 使用的编程。 

常见问题解答

有关详细信息，请参见西门子工业在线支持中的以下常见问题解答。 
• 条目 ID 109738186 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109738186)
• 条目 ID 109736374 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109736374)

4.1.4 使用工艺模块 (S7-1500)

4.1.4.1 TIO-Modul 的组态与参数分配 (S7-1500)

在硬件配置中添加一个工艺模块 (S7-1500)

要求

• 已创建项目。

• 已创建 CPU。
• 已创建 ET 200 分布式 I/O。

步骤   
1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择模块机架。

3. 从模块目录中选择工艺模块：
“工艺模块 > Time‑based IO > 工艺模块 > 产品编号”(Technology modules > Time-based IO > 
Technology module > Article number)。

4. 将工艺模块拖动到模块机架中的所需插槽。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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结果

新工艺模块在项目树的“本地模块”(Local modules) 或“分布式 I/O”(Distributed I/O) 下显

示。 

打开硬件配置 (HWCN) (S7-1500)

通过项目树打开

请执行以下操作：

1. 在项目树中打开“本地模块”(Local modules) 或“分布式 I/O”(Distributed I/O) 文件夹。

2. 在项目树中双击工艺模块。

从设备视图中打开

请执行以下操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 单击工艺模块。

基本参数 (S7-1500)

通道组态 (TM Timer DIDQ 16x24V)
可以使用通道组态为 TM Timer DIDQ 16x24V 指定想要使用的数字量输入与输出组合。

可选择以下组态：

• 0 输入，16 输出（默认值）

• 3 输入，13 输出

• 4 输入，12 输出

• 8 输入，8 输出

说明

未使用的输出可用于为编码器供电。

未使用的输入无需工艺功能即可用作数字量输入。用户可指定输入端的输入延迟以及相应输

出通道的参数。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1327



PWM 周期

使用此参数为具有“PWM”模式的数字量输出中的信号指定周期持续时间。 
可选择以下周期持续时间：

• 10 ms （默认值）

• 5 ms
• 2 ms
• 1 ms
• 0.5 ms
• 0.2 ms

说明

可以在控制接口指定脉冲间歇比率。脉冲间歇比率为百分比，使用大约 3 % 的精度进行评估。

对 CPU STOP 模式的响应         
使用此参数指定工艺模块对 CPU STOP 的响应。

可以选择下列选项：

对 CPU STOP 模式的响应 含义

输出替换值 (Output 
substitute value)
（默认）

工艺模块在数字量输出上输出组态的替代值，直到下一次 
CPU STOP-RUN 切换。 
发生 STOP-RUN 切换后，工艺模块返回到其启动状态：如果

使用计数器，将计数器值设为 0，这样数字量输出就可以根

据参数分配和设定值进行切换。

保持上一个值 工艺模块在数字量输出上输出切换到 STOP 状态时有效的值，

并保持该值，直到发生下一次 CPU STOP-RUN 切换为止。之

后将为组态的脉宽调制输出上次有效周期持续时间和上次有

效脉冲间歇比率，直到下一次 STOP-RUN 切换。

发生 STOP-RUN 切换后，工艺模块返回到其启动状态：如果

使用计数器，将计数器值设为 0，这样数字量输出就可以根

据参数分配和设定值进行切换。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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启用诊断中断

工艺模块可以在出现特定错误时触发诊断中断。启用诊断中断时，工艺模块可以触发附加的

诊断中断。这些诊断中断在中断 OB 中进行处理。

您可以使用此参数指定出现相应错误时，工艺模块是否触发附加的诊断中断。

请参见工艺模块的设备手册，找出在运行期间哪些错误可触发诊断中断。默认设置中不启用

这些诊断中断。

在用户程序中使用模块

通过此参数定义将模块与“Motion Control”的工艺对象配合使用，还是与库 "Time-based IO“ 中
的指令配合使用（指令 > 工艺）。

通道参数 (S7-1500)

概述 (S7-1500)
数字量输入和输出分为多个组，这些组由通道参数中的组特定参数组成。 
每个组都属于以下组类型：

• DQ 组 (页 1329) 
• DQ/DI 组 (页 1331) 
• DI 组 (页 1337) 
TM Timer DIDQ 16x24V 可用的组类型取决于基本参数中的通道组态。

DQ 组 (S7-1500)
可以为 DQ 组的数字量输出组态以下参数：

工作模式           
使用此参数指定相应数字量输出的工艺功能。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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可以选择下列选项：

工作模式 含义

Timer DQ
（默认）

工艺模块按定义的时间在相应的数字量输出中输出沿。

该设置采用 Time‑based IO 并且不需要等时模式。

如果正在使用 SIMOTION 控制系统，将此设置用于凸轮应用。

Oversampling 相应的数字量输出会按固定的时间间隔为每个应用周期（如 
OB61）输出 32 个状态。这 32 个状态通过控制接口指定。

该设置要求使用等时模式。

PWM 工艺模块按照在基本参数中指定的周期持续时间，以及来自控制

接口的脉冲间歇比率来切换相应的数字量输出。

脉冲间歇比率为百分比，使用大约 3 % 的精度进行评估。

替换值

通过该参数，可针对“输出替换值”(Output substitute value) 行为指定发生 CPU STOP 时工

艺模块会在相应的数字量输出中输出的值。

默认设置为“0”。

高速输出 (0.1 A)
使用此参数指定相应的数字量输出以快速推挽方式工作还是以源型输出方式工作。

可以选择下列选项：

选项 含义

激活 (Activated)
（默认）

数字量输出以快速推挽方式切换，并可承受 0.1 A 的额定负载电

流。推挽式切换交替切换为 DC 24 V 和地。这样便可用于快速边

沿。 
取消激活 (Deactivated) 数字量输出以相对于 M 的 24 V 源型输出形式工作，且可承受 

0.5 A 的额定负载电流。 

反转 DI/DQ(TM Timer DIDQ 16x24V)
可以同时反转数字量输出和相应数字量输入的 24 V 信号以适应过程。

默认设置中不反转这两个信号。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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反转 DQ
可以反转相应数字量输出的 24 V 信号以适应过程。

在默认设置中，不反转该信号。

输入延时

通过组态输入延时，可以抑制数字量输入上的干扰，这类输入无需工艺功能即可使用。脉冲

宽度比组态的输入延迟更短的信号被抑制。

可从以下输入延迟中选择：

• 无

（输入延迟为 4 μs， 小脉冲宽度为 3 μs）
• 0.05 ms
• 0.1 ms（默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms

说明

如果选择“无”(None) 或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。要提高时

间戳功能的精度，建议使用屏蔽电缆，即使这样会增大输入延迟。

说明

输入延迟受工艺模块手册的技术规范中的容差限制。

DQ/DI 组 (S7-1500)
DQ/DI 组由一个数字量输出和一或两个数字量输入组成。可以为该组组态下列参数：

组态 DQ/DI 组
可以使用此参数指定是否将 DI 用作 DQ 的 使能输入。

基于时间的 IO (S7-1500)
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可以选择下列选项：

选项 含义 其它选项特定的参数

Timer DQ 带使能输入 
(Timer DQ with enable 
input)
（默认）

工艺模块在 DQ 输出由时间控制的沿。DQ 由 
DI 使能。DQ 的工作模式为“Timer DQ”且无法

更改。

该设置采用 Time‑based IO 并且不需要等时模

式。

如果正在使用 SIMOTION 控制系统，将此设置

用于凸轮应用。

替换值

高速输出 (0.1 A)
反转 DI/
DQ(TM Timer DIDQ 16x24V)
反转 DQ(TM Timer DIDQ 10x24V)
输入延迟

HW 使能

单独使用输入/输出 (Use 
input/output individually)

组态 DQ 和 DI，并且彼此独立地使用。 工作模式 (DQ)
替换值

高速输出 (0.1 A)
反转 DI/
DQ(TM Timer DIDQ 16x24V)
反转 DQ(TM Timer DIDQ 10x24V)
工作模式 (DI)
输入延迟

反转 DI

组态 DQ/DI 组（TM Timer DIDQ 10x24V 的 DQ2/DI2/DI3）
此参数用于指定 TM Timer DIDQ 10x24V 的 DQ2、DI2 和 DI3 的使用方式。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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可以选择下列选项：

选项 含义 其它选项特定的参数

增量编码器（A、B 相移）

(Incremental encoder (A, 
B phase-shifted))
（默认值）

DQ2 单独使用。

已将带有 24V A 和 B 相移信号的增量编码器与 
DI2 和 DI3 相连。计数器 (DI2) 将始终对两种

信号进行四次评估。

工作模式 (DQ)
替换值

高速输出 (0.1 A)
反转 DQ
计数方向反向

带使能输入 DI3 的 Timer-
DI2

在 DI2 的已定义沿中检测到时间戳。DI2 由 
DI3 使能。DI2 的工作模式为“Timer DI”且无法

更改。

该设置采用 Time‑based IO 并且不需要等时模

式。

如果正在使用 SIMOTION 控制系统，将此设置

用于探针应用。

工作模式 (DQ)
替换值

高速输出 (0.1 A)
反转 DQ
输入延迟

反转 DI
HW 使能

Timer DQ2 带使能输入 
DI2

工艺模块将由时间控制的沿输出到 DQ2。
DQ2 由 DI2 使能。DQ2 的工作模式为“Timer 
DQ”且无法更改。

该设置采用 Time‑based IO 并且不需要等时模

式。

如果正在使用 SIMOTION 控制系统，将此设置

用于凸轮应用。

替换值

高速输出 (0.1 A)
反转 DQ
输入延迟

HW 使能

工作模式 (DI)
反转 DI

单独使用输入/输出 (Use 
input/output individually)

组态 DQ 和 DI，并且彼此独立地使用。 工作模式 (DQ)
替换值

高速输出 (0.1 A)
反转 DQ
工作模式 (DI)
输入延迟

反转 DI

工作模式 (DQ)           
使用此参数指定数字量输出的工艺功能。

基于时间的 IO (S7-1500)
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可以选择下列选项：

工作模式 含义

Timer DQ
（默认）

工艺模块在 DQ 中按定义的时间输出沿。 
该设置采用 Time‑based IO 并且不需要等时模式。

如果正在使用 SIMOTION 控制系统，将此设置用于凸轮应用。

Oversampling 工艺模块会在 DQ 中按固定的时间间隔为每个应用周期（如 
OB61）连续输出 32 个状态。这 32 个状态通过控制接口指定。

该设置要求使用等时模式。

PWM 工艺模块按照在基本参数中指定的周期持续时间，以及来自控

制接口的脉冲间歇比率来切换 DQ。

脉冲间歇比率为百分比，使用大约 3 % 的精度进行评估。

替换值

在“输出替换值”(Output substitute value) 下，您可以使用此参数指定当 CPU 进入 STOP 模
式时工艺模块会在 DQ 中输出哪个值。

默认设置为“0”。

高速输出 (0.1 A)
使用此参数指定 DQ 以快速推挽方式工作还是以源型输出方式工作。

可以选择下列选项：

选项 含义

激活 (Activated)
（默认）

 DQ 以快速推挽方式切换，并可承受 0.1 A 的额定负载电流。推

挽式切换交替切换为 DC 24 V  和地。这样便可用于快速边沿。 
取消激活 (Deactivated)  DQ 以相对于 M 的 24 V 源型输出形式工作，且可承受 0.5 A 的

额定负载电流。 

反转 DI/DQ(TM Timer DIDQ 16x24V)
可以同时反转 DQ 和对应 DI 的 24 V 信号以适应过程。

在默认设置中，不反转这两个信号。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
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反转 DQ(TM Timer DIDQ 10x24V)
可以反转 DQ 的 24 V 信号以适应过程。

默认设置中不反转信号。

输入延迟

此参数用于抑制数字量输入中的信号干扰。仅在信号保持稳定的时间大于所配置的输入延时

时间时，才能检测到该更改。

可从以下输入延迟中选择：

• 无

（输入延迟为 4 μs， 小脉冲宽度为 3 μs）
• 0.05 ms
• 0.1 ms（默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
输入延迟在功能上对数字量输入中设置的信号评估没有影响：

功能 输入延迟的影响

Timer DI 输入延迟会移动检测到的时间戳。

增量编码器（A、B 相移） 将返回在 Ti 减去输入延迟的时间点有效的计数器值。

计数器

Oversampling 输入延迟将一同移动检测到的状态。

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。要提高时间戳

功能的精度，建议使用屏蔽电缆，即使这样会增大输入延迟。

说明

输入延迟受工艺模块手册的技术规范中的容差限制。

HW 使能

使用此参数指定 Timer DQ 由 DI 的电平使能还是沿使能。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

使用工艺功能
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可以选择下列选项：

使能 含义 其它选项特定的参数

电平触发 (Level-
triggered)
（默认值）

 DQ 由 DI 电平使能。 HW 使能的电平选择

沿触发 (Edge-
triggered)

使用 SIMOTION 控制系统时，该设置可

用。

—

下图显示了 DQ0 的上升沿和下降沿的输出示例（通过 DI1 的高电平使能 DI0）：

R 上升 DQ0- 沿的指定时间

F 下降 DQ0- 沿的指定时间

HW 使能的电平选择

使用此参数指定电平触发的 HW 使能激活 DQ 时的电平。 
可以选择下列选项：

电平 含义

高电平激活 (Active with high 
level)
（默认值）

在已设置 DI 的情况下使能 DQ。

低电平激活 (Active with low 
level)

在未设置 DI 的情况下使能 DQ。

工作模式 (DI)           
使用此参数指定 DIm+1 的工艺功能。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

使用工艺功能
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可以选择下列选项：

工作模式 含义

计数器 DI 已连接增量编码器或传感器。计数器对 DI 的上升沿或下降沿

进行计数。

请参见工艺模块的设备手册，找出哪些数字量输入可用作计数器。

Timer DI
（默认值）

这些时间戳将读入 DI 定义沿的关联时间戳中。 
该设置采用 Time‑based IO 并且不需要等时模式。

如果正在使用 SIMOTION 控制系统，将此设置用于探针应用。

Oversampling 工艺在每个应用循环（例如，OB61）中按固定时间间隔读取 32 
个时间点的 DI 的状态。这 32 个状态同时返回。

该设置要求使用等时模式。

反转 DI
可以反转 DI 的 24 V 信号以适应过程。

默认设置中不反转信号。

DI 组 (S7-1500)
DI 组由两个相邻的数字量输入 DIm 和 DIm+1 组成。可以为该组组态下列参数：

组态 DI 组    
使用此参数指定组的用法。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

使用工艺功能
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可以选择下列选项：

选项 含义 其它选项特定的参数

增量编码器（A、B 相移）

(Incremental encoder (A, 
B phase-shifted))
（默认值）

已将带有 24V A 和 B 相移信号的增量编码器与两个数

字量输入相连。DI 组的计数器将始终对这两个信号评

估四次。

反转计数方向

Timer-DI 带使能输入 在 DIm 的已定义沿中检测到时间戳。DIm 由 DIm+1 
启用。DIm 的工作模式为“Timer DI”且无法更改。

该设置采用 Time‑based IO 并且不需要等时模式。

如果正在使用 SIMOTION 控制系统，将此设置用于探

针应用。

输入延迟

反转

HW 使能

单独使用输入 将组态两个数字量输入并且彼此独立使用。 工作模式

输入延迟

反转计数方向

可以反转计数方向以适合过程。工艺模块可反转 DIm+1 上增量编码器的 B 信号。相应的计

数器随后会将两个信号的沿视为反向脉冲。

下图显示的是正向和反向计数器脉冲的示例：

默认设置中不反转计数方向。

输入延迟

此参数用于抑制数字量输入中的信号干扰。仅在信号保持稳定的时间大于所配置的输入延时

时间时，才能检测到该更改。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

使用工艺功能
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可从以下输入延迟中选择：

• 无

（输入延迟为 4 μs， 小脉冲宽度为 3 μs）
• 0.05 ms
• 0.1 ms（默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
输入延迟在功能上对数字量输入中设置的信号评估没有影响：

功能 输入延迟的影响

Timer DI 输入延迟会移动检测到的时间戳。

增量编码器（A、B 相移） 将返回在 Ti 减去输入延迟的时间点有效的计数器值。

计数器

Oversampling 输入延迟将一同移动检测到的状态。

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。要提高时间戳

功能的精度，建议使用屏蔽电缆，即使这样会增大输入延迟。

说明

输入延迟受工艺模块手册的技术规范中的容差限制。

反转

可以反转 DIm 的 24 V 信号以适合过程。

默认设置中不反转信号。

HW 使能

使用此参数指定 Timer DI 由 
DIm+1 的电平使能还是边沿使能。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

使用工艺功能
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可以选择下列选项：

使能 含义 其它选项特定的参数

电平触发 (Level-
triggered)
（默认值）

DIm 由 DIm+1 电平使能。 HW 使能的电平选择

沿触发 (Edge-
triggered)

使用 SIMOTION 控制系统时，该设置可用。 —

下图显示了在上升和下降沿检测时间戳的示例（DI0 通过 DI1 的高电平使能）：

R 在 DI0- 的上升沿检测到的相关时间戳

F 在 DI0 的下降沿检测到的相关时间戳

HW 使能的电平选择

使用此参数指定电平触发的 HW 使能激活 DIm 时的电平。 
可以选择下列选项：

电平 含义

高电平激活 (Active with high level)
（默认值）

在已设置 DIm+1 的情况下使能 DIm。

低电平激活 (Active with low level) 在未设置 DIm+1 的情况下使能 DIm。

工作模式           
使用此参数指定相应数字量输入的工艺功能。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

使用工艺功能
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可以选择下列选项：

工作模式 含义 其它选项特定的参数

计数器 DIm 已连接增量编码器或传感器。计数器对 DIm 的上

升沿或下降沿进行计数。

请参见工艺模块的设备手册，找出哪些数字量输入可

用作计数器。

计数器的信号评估

Timer DI
（默认值）

相关时间戳将在相应数字量输入的已定义沿读入。 
该设置采用 Time‑based IO 并且不需要等时模式。

如果正在使用 SIMOTION 控制系统，将此设置用于探

针应用。

反转

Oversampling 工艺模块在每个应用循环内按固定间隔检测 32 个时间

点中相应数字量输入的状态（例如，OB61）。这 32 
个状态同时返回。

该设置要求使用等时模式。

反转

计数器的信号评估

使用此参数指定计数器对 DIm 的上升沿还是下降沿进行计数。 
默认设置中对上升沿进行计数。

4.1.4.2 TIO-Modul 在线和诊断 (S7-1500)

显示和评估诊断 (S7-1500)
在线和诊断视图允许硬件诊断。 还可以

• 获得工艺模块的相关信息（如 Firmware 版本和序列号）

• 根据需要，执行固件更新

步骤     
要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 右键单击工艺模块并选择“在线和诊断”(Online & Diagnostics)。
4. 在诊断导航中选择所需显示。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

使用工艺功能
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更多信息

有关诊断报警的更多信息和可能的解决方法，请参见工艺模块设备手册。

基于时间的 IO (S7-1500)
4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)

使用工艺功能
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脉冲输出 (S7-1500) 5
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)

5.1.1 模块和属性概述 (S7-1500)

模块   
下表概述了用于 S7-1500 系统的脉冲输出模块的性能特点。

属性 S7-1500
工艺模块 紧凑型 CPU 工艺模块

TM Timer DIDQ 1
6x24V

CPU 1511C-1 PN,
CPU 1512C-1 PN

TM PTO 4

脉冲发生器数 16 4 4
工作模式过采样 X — —
工作模式脉宽调制 PWM X X (页 1451) —
工作模式脉冲输出 —1 — —
工作模式脉冲串 —1 — —
工作模式接通/断开延迟 — — —
工作模式频率输出 — X (页 1451) —
工作模式直流电机的 PWM — — —
工作模式 Pulse Train Output 
(PTO)

— X (页 1451) X

序列计数器 — — —
高速输出支持 X X (页 1462) —
抖动支持 — — —
电流测量/控制 — — —
对  Motion Control 的支持 — X X
硬件使能 — — X
2 个通道并行工作 — — —
通过用户程序控制数字量输出 X X (页 1463) —

使用工艺功能
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属性 S7-1500
工艺模块 紧凑型 CPU 工艺模块

TM Timer DIDQ 1
6x24V

CPU 1511C-1 PN,
CPU 1512C-1 PN

TM PTO 4

支持 PROFINET 的等时模式 X — X
诊断中断支持 X X X

1 可使用定时器功能实现比较功能。

下表概述了用于 ET 200SP 系统的脉冲输出的模块性能特点。

属性 ET 200SP
工艺模块 数字量输出模块

TM Timer DIDQ 1
0x24V

TM Pulse 2x24V DQ 4x24VDC/ 2A 
HS

脉冲发生器数 6 2 4
工作模式过采样 X — X
工作模式脉宽调制 PWM X X X
工作模式脉冲输出 —1 X —
工作模式脉冲串 —1 X —
工作模式接通/断开延迟 — X —
工作模式频率输出 — X —
工作模式直流电机的 PWM — X —
工作模式 Pulse Train Output 
(PTO)

— — —

序列计数器 — X —
高速输出支持 X X —
抖动支持 — X —
电流测量/控制 — X —
对  Motion Control 的支持 — — —
硬件使能 — X —
2 个通道并行工作 — X —
通过用户程序控制数字量输出 X X X

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)
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属性 ET 200SP
工艺模块 数字量输出模块

TM Timer DIDQ 1
0x24V

TM Pulse 2x24V DQ 4x24VDC/ 2A 
HS

支持 PROFINET 的等时模式 X X X
诊断中断支持 X X X

1 可使用定时器功能实现比较功能。

5.1.2 关于脉冲输出的基本信息 (TM Pulse 2x24V) (S7-1500)

5.1.2.1 脉冲输出（单脉冲）模式 (S7-1500)

功能 (S7-1500)

简介  (S7-1500)
在此操作模式下，工艺模块的相应通道输出具有已组态接通延时和通过控制接口指定的脉冲

持续时间的单个脉冲。 

输出序列  (S7-1500)

启动输出序列 
如需在数字量输出 DQn.A 处输出输出序列，TM_CTRL_DQ 控制位必须置位。要使用软件使

能启动输出序列，需将 SW_ENABLE 控制位 (页 1354)置位。STS_SW_ENABLE 反馈位 
(页 1357)指示工艺模块中的软件使能已激活。

另外可通过相应的数字量输入 DIn.0 使用硬件使能。可为数字量输入 DIn.0 组态输入延时。

脉冲图

下图显示了 DIn.0 用作硬件使能时的输出序列示例。 

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)

使用工艺功能
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图 5-1 输出序列示例

如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。在软件使能激活后，输出序列将在硬件使能

的第一个上升沿处启动。将忽略输出序列期间硬件使能的其它上升沿。如果硬件使能在输入

延时期间置位并保持置位，则启动接通延时，并将 STS_ENABLE 反馈位置位。接通延时到期

时，将在相应的数字量输出 DQn.A 处使用指定脉冲持续时间输出该脉冲。输出序列在脉冲

持续时间结束时停止，STS_ENABLE 随即复位。

如果未使用硬件使能，接通延时会从 SW_ENABLE 的上升沿启动。 

中止输出序列 
如果复位 SW_ENABLE 控制位，软件使能将取消激活，当前输出序列中止且不会完成。

STS_ENABLE 反馈位和数字量输出 DQn.A 复位。

只有重启输出序列后才能重新输出脉冲。

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)

使用工艺功能
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脉冲持续时间  (S7-1500)
脉冲持续时间是数字量输出 DQn.A 在经过接通延时后保持置位的时间段。 
在控制接口中使用 OUTPUT_VALUE 将脉冲持续时间设置为整型 (UDINT)，单位为 µs。值范

围取决于是否使用高速输出功能：

高速输出 OUTPUT_VALUE 
的值范围

脉冲持续时间的值范围

激活 2 ... 85000000 2 ... 85000000 μs
= 2 μs ... 85 s

取消激活 10 ... 85000000 10 ... 85000000 μs
= 10 μs ... 85 s

在输出序列激活时进行脉冲周期持续时间更改 
如果更改后的脉冲持续时间的值大于已经过的脉冲持续时间，更改会立即生效。因此，用户

仍可在输出序列期间调整脉冲持续时间。

如果更改后的脉冲持续时间的值小于已经过的脉冲持续时间部分，输出序列会中止。在这种

情况下，STS_ENABLE 反馈位和数字量输出 DQn.A 复位，ERR_PULSE 反馈位置位。要继续

脉冲输出，必须重新启动输出序列。在下一次启动输出序列时，工艺模块将再次复位 
ERR_PULSE 反馈位。 

接通延时 (S7-1500)
在硬件配置中设置接通延时，范围为 0 至 85 s，精度为 1 µs。

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)

使用工艺功能
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此外，用户可通过控制接口更改接通延时，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 (UDINT)。这

样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 2D 后，SLOT 中的值将作为接通延时应用一

次，并保持到下一次更改。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。 
MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 18D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会

作为接通延时循环应用。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。 

更多详细信息，请参见处理 SLOT 参数部分。  

序列计数器 (S7-1500)
工艺模块每个通道有一个序列计数器，用于对完成的输出序列进行计数。会对已成功完成以

及未成功完成的输出序列进行计数。使用硬件使能时，可能存在非常短的输出序列不会被 CPU 
检测到。在序列计数器的帮助下，可在用户程序中进行检查以确定是否启动了输出序列。

输出序列的数目在反馈接口 (页 1357)中使用值 SEQ_CNT 来提供。可使用该值来监视输出序

列的完成情况。

使用硬件使能时，序列计数器会从 0 计数到 15。如果不使用硬件使能，输出序列只能由 
SW_ENABLE 控制位启动，因此序列计数器只会计数到 1。
当 SW_ENABLE 复位以及发生溢出后，计数器会归零。

高速输出 (S7-1500)
高速输出功能支持 大 100 kHz 的输出频率和 大 100 mA 的输出电流。高速输出会生成陡

变边沿。高速输出适用于生成更高频率的信号，但所提供的 大负载电流更低。高速输出仅

适用于双通道操作。

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)
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下表列出了高速输出功能激活/取消激活时的脉冲持续时间及频率的值范围：

  小值 大值

高速输出取消激活 高速输出已激活 高速输出取消

激活

高速输出已激

活

脉冲持续时间 10 μs 1,5 μs 85000000 μs (= 85 s)
频率 0,02 Hz 10 kHz 100 kHz

组态 (S7-1500)

简介

使用组态软件组态工艺模块，并分配其参数。 
用户程序通过控制接口和反馈接口控制和监视工艺模块功能。

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)
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系统环境

工艺模块可以在下列系统环境中使用：

可能的用途 所需组件 组态软件 在用户程序中

使用 CPU 151xSP 进行

集中式操作

• ET 200SP 自动化系统

• TM Pulse 2x24V
STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

直接访问 I/O 数据中的

控制接口和反馈接口

使用 S7-1500 CPU 进
行分布式操作

• S7-1500 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

使用 S7-300/400 CPU 
进行分布式操作

• S7-300/400 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

STEP 7:
使用 HSP 进行设备组态和参数

设置

第三方系统中 
PROFINET IO 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件： 
使用 GSD 文件进行设备组态和

参数设置

第三方系统中 
PROFIBUS DP 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件：

GSD 文件；使用数据记录 128 
进行设备组态和参数设置 

硬件支持包 (HSP)
STEP 7
硬件支持包 (HSP) 可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
23183356) 下载。 
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GSD 文件

ET 200SP 分布式 I/O 系统的相应 GSD 文件可从 Internet 下载：

• GSD 文件 PROFINET IO (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
57138621)

• GSD 文件 PROFIBUS DP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
73016883)

对 CPU STOP 模式的响应 (S7-1500)
在设备组态的参数中，可设置通道对 CPU 转入 STOP 模式的响应。

表格 5-1 通道对 CPU 转入 STOP 模式的响应

选项 含义

输出替代值 通道在数字量输出上输出组态的替代值，直到 CPU 进行下一次 STOP-RUN 
模式的转换。只能为两个数字量输出之一组态替代值 1。
激活的输出序列停止，STS_ENABLE 反馈位复位。

发生 STOP-RUN 转换后，工艺模块设置为其启动状态：必须先将 
SW_ENABLE 控制位复位，然后才能启动新的脉冲输出。

继续工作 通道继续工作。

数字量输出根据参数分配继续进行切换。因此激活的输出序列将继续工

作。如果已组态硬件使能，用户也可以使用 DIn.0 启动其它输出序列。

发生 STOP-RUN 切换后，工艺模块的组态未复位。

参数设置 (S7-1500)
可使用多种参数来指定工艺模块的属性。根据设置的不同，并非所有参数均可用。当在用户

程序中分配参数时，参数将通过“WRREC”指令和数据记录 128 传送给模块。
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在此操作模式下按如下方式设置模块的参数：

参数设置选项 基本操作步骤

STEP 7 (TIA Portal) 中的

硬件配置

1. 在硬件目录的“工艺模块”(Technology modules) 下插入模

块。

2. 设置“脉冲输出”模式，并在硬件配置中设置模块的其它参

数。

3. 将项目下载到 CPU。
STEP 7 中基于 HSP 的硬件

配置

1. 安装相应的 HSP 文件。

之后可在硬件目录中的“ET 200SP”下找到该模块。 
2. 设置“脉冲输出”模式，并在硬件配置中设置模块的其它参

数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFINET IO 上
的分布式操作

1. 安装 新的 PROFINET GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFINET IO > I/
O”(Other field devices > PROFINET IO > I/O) 下找到相应模块。

2. 设置“脉冲输出”模式，并在硬件配置中设置模块的其它参

数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFIBUS DP 
上的分布式操作

1. 安装 新的 PROFIBUS GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFIBUS DP > I/
O”(Other field devices > PROFIBUS DP > I/O) 下找到相应模块。

2. 将项目下载到 CPU 中。

模块的参数也会使用其默认设置一同下载（请参见下表）。

3. 设置“脉冲输出”模式，使用数据记录 128 在用户程序中设

置其它参数。

“脉冲输出”模式下 TM Pulse 2x24V  的参数

参数的默认设置以粗体显示在“值范围”(Value range) 列。

表格 5-2 可调整的参数

参数 值范围 范围

通道组态 1 • 双通道 (2 A)
• 单通道 (4 A)

模块

对 CPU 转入 STOP 模式的响应 • 输出替代值

• 继续工作

通道
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参数 值范围 范围

DQA 的替代值 • 0
• 1

通道

DQB 的替代值 • 0
• 1

通道

组诊断 • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQA • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQB • 取消激活

• 激活

通道

高速输出 (0.1 A) • 取消激活

• 激活

通道

功能 DI • 输入

• 硬件使能

通道

数字量输入的输入延时 • 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms
• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

通道

输出格式 • S7 模拟量输出

• 1/100
• 1/1000
• 1/10000

通道

脉冲输出的接通延时 0...85000000 μs 通道

1 使用 STEP 7 的 HSP 或 GSD 文件组态时，可通过选择模块名称来定义通道组态。
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说明

PROFIBUS GSD 组态

使用 PROFIBUS GSD 文件组态时，可能的参数分配均不可用。参数是模块中预分配的默认设

置。设置“脉冲输出”模式，使用数据记录 128 在用户程序中设置其它参数。

地址空间 (S7-1500)

工艺模块的地址空间

表格 5-3 输入和输出地址的大小

  输入 输出

每个工艺通道的大小 8 字节 12 字节

单通道操作时的大小 8 字节 12 字节

双通道操作时的大小 16 字节 24 字节

控制和反馈接口 (S7-1500)

说明

STEP 7 (TIA Portal) 和 SIMATIC S7-1200/S7-1500 的 PLC 数据类型 (LPD) 库可从 Internet 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109482396) 下载。

控制接口的分配 (S7-1500)
用户程序使用控制接口来影响工艺模块的行为。
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每个通道的控制接口 
下表显示了控制接口分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0
…
3

12
…
15

OUTPUT_VALUE
UDINT：脉冲持续时间

4
…
7

16
…
19

SLOT
UDINT：负载值

8 20 预留 MODE_
SLOT

LD_SLOT

9 21 预留 SET_DQB SET_DQA 预留 TM_
CTRL_DQ

SW_
ENABLE

10 22 预留 RES_
ERROR

11 23 预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。
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控制位/值 说明

OUTPUT_VALUE 使用该值指定脉冲持续时间。

值范围：

• 高速输出取消激活时的脉冲持续时间（单位为 μs）：10 到 85000000D

• 高速输出激活时的脉冲持续时间（单位为 μs）：2 到 85000000D

如果脉冲持续时间设置超出值范围，ERR_OUT_VAL 反馈位置位并使用 后一个有效

的脉冲持续时间。

SLOT 使用该值指定负载值。

值范围： 
• 接通延时（单位为 μs）：0 到 85000000D

通过 MODE_SLOT 指定单次还是循环应用更改。

无效值会触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL（当 
MODE_SLOT = 1 时）的置位。

MODE_SLOT 通过此位指定想要单次还是循环应用 SLOT 中的更改。

0 表示：在相应输出字节写入值 2D 后，SLOT 中的值将作为接通延时应用一次，并保

持到下一次更改。通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。重新启动模块后，

值会被硬件配置中的值组覆盖。 
1 表示：将值 18D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会循环应

用。通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。 
LD_SLOT 使用此加载请求指定 SLOT 中值的含义：

• 0000B 表示：无操作，空闲

• 0010B 表示：接通延时（单位为 μs）
未列出的值无效，并触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL
（当 MODE_SLOT = 1 时）的置位。

SET_DQA 当 TM_CTRL_DQ 和 SET_DQB 设置为 0 时，该位可用于设置数字量输出 DQn.A。
SET_DQB 当 TM_CTRL_DQ 和 SET_DQA 设置为 0 时，该位可用于设置数字量输出 DQn.B。
TM_CTRL_DQ 使用此位可启用数字量输出的工艺功能。 

• 0 表示：SET_DQA 和 SET_DQB 定义 DQn.A 与 DQn.B 的状态

• 1 表示：输出序列定义了 DQn.A 的状态；DQn.B 始终为 0。
SW_ENABLE 使用此位激活软件使能。如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。

• 0 表示：停止输出

• 1 表示：启动输出

硬件使能的使用通过参数分配激活。硬件使能使用数字量输入 DIn.0 外部控制。 
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控制位/值 说明

RES_ERROR 当有错误待决时，该位可用于复位以下反馈位：

• ERR_24V
• ERR_DQA
• ERR_DQB
• ERR_LD

预留 预留的位必须设置为 0。

反馈接口的分配 (S7-1500)
用户程序通过反馈接口从工艺模块中接收当前值和状态信息。

每个通道的反馈接口 
下表显示了反馈接口的分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0 8 ERR_
SLOT_VAL

ERR_
OUT_VAL

ERR_DQB ERR_DQA ERR_
PULSE

ERR_LD ERR_24V ERR_PWR

1 9 预留 STS_SW_
ENABLE

STS_
READY

预留 STS_LD_
SLOT

预留

2 10 预留 STS_DI STS_DQB STS_DQA STS_
ENABLE

3 11 预留 SEQ_CNT
4
...
7

12
...
15

预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。
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反馈位/值 说明

ERR_SLOT_VAL 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 1 时），因此不可接受。 
模块从控制接口接收到有效值后，ERR_SLOT_VAL 将立即自动复位。

ERR_OUT_VAL 该位指示 OUTPUT_VALUE 中的值无效。

模块从控制接口接收到有效值后，ERR_OUT_VAL 将立即自动复位。

ERR_DQA 此位指示在输出 DQn.A 处出现短路或过载。如果已启用诊断中断“诊断 DQA”，则在发

生此错误时会触发“数字量输出处错误”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_DQB 此位指示在输出 DQn.B 处出现短路或过载，或者尝试同时置位 SET_DQA 和 SET_DQB 控
制位。如果已启用诊断中断“诊断 DQB”，则在发生此错误时会触发“数字量输出处错误”

诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_PULSE 该位指示脉冲输出错误，例如，新的脉冲持续时间过低。

ERR_LD 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 0 时），因此不可接受。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_24V 该位指示输出 24 VDC 处发生短路或过载。如果已启用诊断中断，则在发生此错误时会

触发“传感器电源电压短路/过载”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_PWR 该位表示电源电压 L+ 过低。如果已启用诊断中断，则在发生错误时会触发“电源电压故

障”诊断中断。 
电源电压 L+ 再次达到高值后，ERR_PWR 将立即自动复位。

如果没有电源电压，则不设置该位。

STS_SW_ENABLE 该位指示软件使能的状态。 
• 0 表示：软件使能未激活

• 1 表示：软件使能激活

STS_READY 该位表示模块提供有效的用户数据。模块已启动并组态。

STS_LD_SLOT 该位通过状态变化（切换）表示已检测到并执行 LD_SLOT（当 MODE_SLOT = 0 时）的加

载请求。

STS_DI 该位指示数字量输入 DIn.0 的状态。

STS_DQA 该位指示数字量输出 DQn.A 的状态。

STS_DQB 该位指示数字量输出 DQn.B 的状态。

STS_ENABLE 该位指示输出序列激活。
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反馈位/值 说明

SEQ_CNT 该值指示已完成的输出序列数作为序列计数器。

预留 预留位设为 0。

等时同步模式 (S7-1500)
工艺模块支持“等时同步模式”系统功能。如果未使用硬件使能，等时同步模式下输出序列

将在 SW_ENABLE 控制位置位后于时间 To 启动。

更多信息

有关等时同步模式的详细说明，请参见：

• 等时同步模式功能手册可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/109755401) 下载。

• 使用 STEP 7 组态 PROFINET 功能手册可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/49948856) 下载。

5.1.2.2 脉冲宽度调制 PWM 模式 (S7-1500)

功能 (S7-1500)

简介  (S7-1500)
在此操作模式下，工艺模块的相应通道输出一个具有所组态 小脉冲持续时间和所组态周期

持续时间的脉宽调制信号。可将抖动信号叠加在 PWM 信号上。模块还具有集成 PID 控制器，

可用于控制输出电流。

用户可通过控制接口指定占空比或电流设定值。

输出序列 (S7-1500)

启动输出序列 
如需在数字量输出 DQn.A 处输出输出序列，TM_CTRL_DQ 控制位必须置位。要使用软件使

能启动输出序列，需将 SW_ENABLE 控制位 (页 1378)置位。STS_SW_ENABLE 反馈位 
(页 1381)指示工艺模块中的软件使能已激活。

另外可通过相应的数字量输入 DIn.0 使用硬件使能。可为数字量输入 DIn.0 组态输入延时。

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1359

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109755401
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109755401
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/49948856
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/49948856


脉冲图

下图显示了 DIn.0 用作硬件使能时的输出序列示例。 

50 % 20 %

1

0

图 5-2 输出序列示例

如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。在软件使能激活后，输出序列将在硬件使能

的第一个上升沿处启动。将忽略输出序列期间硬件使能的其它上升沿。如果硬件使能在输入

延时期间置位并保持置位，则启动接通延时，并将 STS_ENABLE 反馈位置位。接通延时到期

时，将在相应的数字量输出 DQn.A 处使用指定占空比输出脉宽调制信号。占空比即为脉冲

持续时间与周期持续时间之比。一旦置位 SW_ENABLE，输出序列就会连续运行。

如果未使用硬件使能，接通延时会从 SW_ENABLE 的上升沿启动。在等时同步模式下不支持

硬件使能。 

中止输出序列 
如果复位 SW_ENABLE 控制位，软件使能将取消激活，当前输出序列中止。 后一个周期未

完成。STS_ENABLE 反馈位和数字量输出 DQn.A 复位。

只有重启输出序列后才能重新输出脉冲。
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占空比 (S7-1500)
占空比对应于脉冲持续时间与周期持续时间之比（也被称为标间比率）。 
在控制接口 (页 1378)中使用 OUTPUT_VALUE 将占空比设置为整型 (UDINT)。值范围取决于

组态的输出格式。如果设置值 0，则 DQn.A 在整个周期持续时间内都不会置位。如果设置

大值，DQn.A 会在整个周期持续时间内置位。如果设置的值超过值范围，则使用 大值。 

输出格式 OUTPUT_VALUE 
的值范围

脉冲持续时间

1/100 (%) 0 ... 100 (OUTPUT_VALUE/100) × 周期持续时间

1/1000 (‰) 0 ... 1000 (OUTPUT_VALUE/1000) × 周期持续时间

1/10000 0 ... 10000 (OUTPUT_VALUE/10000) × 周期持续时间

S7 模拟量输出 0 ... 27648 (OUTPUT_VALUE/27648) × 周期持续时间

更改后的占空比在 DQn.A 的下一个上升沿处生效。

说明

电流控制

如果使用电流控制 (页 1367)，模块会控制占空比，并且使用 OUTPUT_VALUE 分配当前设定

点。

周期持续时间 (S7-1500)
在硬件配置中设置周期持续时间（单位为 μs）。值范围取决于是否使用高速输出功能：

高速输出 周期持续时间的值范围 
激活 10 ... 85000000 μs 

= 10 μs ... 85 s 
取消激活 100 ... 85000000 μs 

= 100 μs ... 85 s
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此外，用户可通过控制接口更改周期持续时间，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 
(UDINT)。这样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更

改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 1D 后，SLOT 中的值将作为周期持续时间应

用一次，并保持到下一次更改。

使用 SLOT 更改后的周期持续时间在 DQn.A 的下一个上升沿处生效。

MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 17D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会

作为周期持续时间循环应用。

使用 SLOT 更改后的周期持续时间在 DQn.A 的下一个上升沿处生效。

更多详细信息，请参见处理 SLOT 参数部分。 

接通延时 (S7-1500)
在硬件配置中设置接通延时，范围为 0 s 至 85 s，精度为 1 µs。
此外，用户可通过控制接口更改接通延时，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 (UDINT)。这

样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 2D 后，SLOT 中的值将作为接通延时应用一

次，并保持到下一次更改。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。 
MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 18D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会

作为接通延时循环应用。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。 

更多详细信息，请参见处理 SLOT 参数部分。  

说明

在等时同步模式下，已组态的接通延时无效。
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抖动 (S7-1500)
抖动功能专为实现比例阀控制设计。抖动功能会在设定值上叠加一个可调对称变量，用于控

制阀门电磁线圈。这会导致设定位置附近出现细微运动，防止阀门因滞回效应粘住。这样可

以改进对设定值更改的响应。 
在硬件配置中设置抖动参数。用户可使用控制接口 (页 1378)中的 DITHER 位激活抖动。

抖动幅值

抖动幅值是与输出序列周期持续时间有关的抖动信号的振幅。值范围是 0 至 50%。如果设

置的值超过值范围，则使用抖动幅值 50%。

当确定的有效占空比大于 100% 或小于 0% 时，模块会动态调整抖动幅值，以确保抖动信号

保持对称。 
示例：

如果抖动幅值是 10% 且占空比为 50%，输出序列的有效占空比会在 40% 到 60% 之间周期

性变化。

如果抖动幅值是 10% 且占空比为 95%，输出序列的有效占空比会在 90% 到 100% 之间周期

性变化。

此外，用户可通过控制接口更改抖动幅值，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 (UDINT)。这

样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 6D 后，SLOT 中的值将作为抖动幅值应用

一次。

使用 SLOT 所做的更改会在抖动停止并重新开始后生效。

MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 22D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均

会作为抖动幅值循环应用。

使用 SLOT 所做的更改会在抖动停止并重新开始后生效。

抖动周期持续时间

抖动周期持续时间是抖动信号的周期持续时间。该值必须至少是 PWM 信号的周期持续时间

的 4 倍，并且大于 2 ms。 大值为 100 ms。如果设置的值超过值范围，则使用抖动周期持

续时间 100 ms。
模块仅使用 PWM 信号的周期持续时间的倍数作为抖动周期持续时间。模块会调整分配的周

期持续时间，从而使用下一个更大或更小的倍数。 
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此外，用户可通过控制接口更改抖动周期持续时间，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 
(UDINT)。这样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更

改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 7D 后，SLOT 中的值将作为抖动周期持续

时间应用一次。

使用 SLOT 所做的更改会在抖动停止并重新开始后生效。

MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 23D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均

会作为抖动周期持续时间循环应用。

使用 SLOT 所做的更改会在抖动停止并重新开始后生效。

说明

如果在激活输出序列期间增加 PWM 信号的周期持续时间，但抖动周期持续时间不足其四倍

大，抖动信号将被取消激活。

说明

等时同步模式

在等时同步模式下，为实现 佳结果，应将抖动周期持续时间设置为一个应用程序周期的整

数倍。

斜升/斜降抖动斜率

斜升抖动斜率：此参数是抖动幅值的斜升斜率，理论上此值可从 0% 上升到 100%。

斜降抖动斜率：此参数是抖动幅值的斜降斜率，理论上此值可从 100% 下降到 0%。

所有情况下，值范围是 0 - 30000 ms。如果设置的值超过值范围，则斜率使用值 30000 ms。
相应的斜率会影响有效斜坡时间：示例：抖动幅值为 10% 和 2500 ms/100% 斜率会产生以

下有效斜坡时间：

10 % × 2500 ms/100 % = 250 ms
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此外，用户可通过控制接口一起更改斜升和斜降斜率，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值

（双 INT）。这样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更

改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

将值 5D 写入相应输出字节后，SLOT 中的值 (LOWWORD) 会作为

斜升斜率应用一次，而 SLOT 中的值 (HIGHWORD) 作为斜降斜率

应用一次。

使用 SLOT 所做的更改会在抖动停止并重新开始后生效。

MODE_SLOT = 1 周期更改：

将值 21D 写入相应输出字节后，SLOT 中的当前值 (LOWWORD) 会
在所有情况下作为斜升斜率循环应用，而 SLOT 中的值 
(HIGHWORD) 在所有情况下作为斜降斜率应用。

使用 SLOT 所做的更改会在抖动停止并重新开始后生效。

启动和停止抖动

在输出序列激活期间，当 DITHER 位在控制接口 (页 1378)中置位时，抖动以组态的斜升速

度开始，并开始新的抖动周期持续时间。抖动开始后，STS_DITHER 位在反馈接口 (页 1381)
中置位。

复位 DITHER 位后，组态的斜降将开始后续抖动周期持续时间。完成斜降后，STS_DITHER 位
复位。

如果输出序列中止，抖动也会中止，STS_DITHER 位复位。

下图显示了占空比为 50% 且无抖动时的输出序列示例。

STS_DITHER

DITHER
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下图显示了具有以下属性的输出序列示例：

• 占空比 = 50%
• 抖动周期持续时间 = 6 × PWM 信号的周期持续时间

• 无斜升/斜降

STS_DITHER

DITHER

下图显示了具有以下属性的输出序列示例：

• 占空比 = 50%
• 抖动周期持续时间 = 6 × PWM 信号的周期持续时间

• 斜升

STS_DITHER

DITHER

下图显示了具有以下属性的输出序列示例：

• 占空比 = 50%
• 抖动周期持续时间 = 6 × PWM 信号的周期持续时间

• 斜降
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1

STS_DITHER

DITHER
1

电流测量/控制 (S7-1500)

电流测量

工艺模块可测量数字量输出上的负载电流。电流的测量值在反馈接口 (页 1381)中返回时作为 
MEASURED_CURRENT 值中的 S7 模拟量值。

当 STS_ENABLE 反馈位在输出序列首个周期持续时间后置位时，有效测量值可用。返回的测

量值是在包含至少一个周期持续时间的时间段内获得的测量值的平均值。如果有效的测量值

不可用，则返回值 32767D。

当抖动激活后，平均值对应于整个抖动周期持续时间的时间段。 

说明

为了使用电流测量，高速输出必须取消激活。

测量范围和精度
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测量范围和精度取决于通道组态：

  测量值 
27648D

大测量值

32511D

精度 3

周期持续时间 
> 333 μs

周期持续时间 
< 333 μs

双通道操作 2 A1 2.37 A2 ±40 mA -40 mA ...
+100 mA

单通道操作

（并联）

4 A1 4.74 A2 ±80 mA -80 mA ...
+200 mA

1 只能在短时间内超出该值。

2 当超出此电流值时，ERR_DQA 反馈位将置位。

3 相应测量周期使用恒定周期持续时间。

电流控制

使用电流控制功能可按比例控制传输到感性或阻性负载的功率。热效应会自动调节。

电流设定值由用户程序指定。模块根据设定值控制 PWM 信号的占空比，响应取决于 PID 参
数。 
PID 控制器会将设定值和负载电流的测量值相互比较。如果产生的差值超出对称死区，则计

算控制器的响应时需要考虑使能的 PID 控制器分量（比例、积分/微分）。 
计算的调节变量值应在定义的上/下限范围内。如果调节变量值达到限值，用户程序会通过 
QLMN_HLM 和 QLMN_LLM 位在反馈接口 (页 1381)中读取该值。

在硬件配置中设置电流控制参数。控制接口 (页 1378)中 OUTPUT_VALUE 的值解析为相对于

电流参考值的电流设定值。 
下图显示了 PID 电流控制的操作原理。
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DEADBAND

LMNLIMIT

Anti-Windup

OUTPUT_VALUE 

INT

DIF

+

+

-
X

0.0

0.0

0.0

1

0

1

0

1

0

/ x

TD
TM_LAG

TI

P_SEL

I_SEL

D_SEL

/ x

P_Sel 启用 PID 算法的比例作用

I_Sel 启用 PID 算法的积分作用

D_Sel 启用 PID 算法的微分作用

电流参考值 (mA) 大值作为电流设定值的参考值。建议的设置是取消激活电流控制且占空比为 
100% 时测得的负载电流值。

死区宽度 (μA) 输出电流与电流设定值间的偏差，在该值范围内无需校正。偏差是指高出或低于

当前设定值的范围。

调节值上限（S7 模拟量值）控制上限

调节值下限（S7 模拟量值）控制下限

增益 PID 算法的比例分量的增益系数

TI (s) 积分时间；PID 算法的积分分量所使用的时间长度。

如果 TI 小于控制器循环时间，TI 将在内部设置为循环时间的值。
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TD (s) 微分作用时间；PID 算法的微分分量所使用的时间长度。

如果 TD 小于控制器循环时间，TI 将在内部设置为循环时间的值。

TM_LAG (s) PID 算法的微分分量的时间滞后。

如果 TI 小于控制器循环时间的一半，TI 将在内部设置为循环时间值的一半。

适当选择控制器参数的默认设置，以实现稳定的操作。对于动态电磁阀定位，可优化各个参

数来满足设备条件。尤其是，增大增益系数并降低积分时间可以加快响应设定值更改。

控制器循环时间

当抖动取消激活后，控制器的内部循环时间对应于 PWM 周期持续时间。当抖动激活后，控

制器的内部循环时间对应于抖动周期持续时间。

复位 PID 控制器

控制器内部的数据会在以下情况下复位：

• SW_ENABLE 控制位复位

• 新参数数据记录发送到模块

更多信息

有关 PID 控制器的更多信息，请参见 PID 控制 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/108210036)功能手册的 CONT_C 等章节。

小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期 (S7-1500)
小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期是将要输出的 小脉冲持续时间和脉冲间隔周期。 

模块会抑制持续时间小于 低脉冲持续时间的脉冲和脉冲间隔周期。如果脉冲持续时间小于

周期持续时间且差值小于 小脉冲间隔周期，模块会将其设置为周期持续时间的值。在连接

的执行机构不能正确响应短时信号更改时，这样就可以抑制不需要的作用。
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图 5-3 脉冲持续时间调制

在硬件配置中设置 小脉冲持续时间，范围为 0 至 85 s，精度为 1 µs。设定值会同步应用

于 小脉冲间隔周期。

说明

电流控制

如果使用电流控制，已组态的 小脉冲持续时间无效。

说明

抖动

如果使用抖动时无电流控制，已组态的 小脉冲持续时间生效。在这种情况下，PWM 信号

的重叠减小，使得有效脉冲持续时间在允许的范围内。

高速输出 (S7-1500)
高速输出功能支持 大 100 kHz 的输出频率和 大 100 mA 的输出电流。高速输出会生成陡

变边沿。高速输出适用于生成更高频率的信号，但所提供的 大负载电流更低。 
高速输出仅适用于双通道操作，只是没有电流控制。
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下表列出了高速输出激活/取消激活时的 小和 大脉冲持续时间、周期持续时间及频率：

  小值 大值

高速输出取消激活 高速输出已激活 高速输出取消

激活

高速输出已激

活

脉冲持续时间  10 μs 1,5 μs 85000000 μs (= 85 s)
周期持续时间 100 μs 10 μs
频率 0,02 Hz 10 kHz 100 kHz

组态 (S7-1500)

简介

使用组态软件组态工艺模块，并分配其参数。 
用户程序通过控制接口和反馈接口控制和监视工艺模块功能。
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系统环境

工艺模块可以在下列系统环境中使用：

可能的用途 所需组件 组态软件 在用户程序中

使用 CPU 151xSP 进行

集中式操作

• ET 200SP 自动化系统

• TM Pulse 2x24V
STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

直接访问 I/O 数据中的

控制接口和反馈接口

使用 S7-1500 CPU 进
行分布式操作

• S7-1500 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

使用 S7-300/400 CPU 
进行分布式操作

• S7-300/400 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

STEP 7:
使用 HSP 进行设备组态和参数

设置

第三方系统中 
PROFINET IO 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件： 
使用 GSD 文件进行设备组态和

参数设置

第三方系统中 
PROFIBUS DP 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件：

GSD 文件；使用数据记录 128 
进行设备组态和参数设置 

硬件支持包 (HSP)
STEP 7
硬件支持包 (HSP) 可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
23183356) 下载。 
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GSD 文件

ET 200SP 分布式 I/O 系统的相应 GSD 文件可从 Internet 下载：

• GSD 文件 PROFINET IO (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
57138621)

• GSD 文件 PROFIBUS DP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
73016883)

对 CPU STOP 模式的响应 (S7-1500)
在设备组态的参数中，可设置通道对 CPU 转入 STOP 模式的响应。

表格 5-4 通道对 CPU 转入 STOP 模式的响应

选项 含义

输出替代值 通道在数字量输出上输出组态的替代值，直到 CPU 进行下一次 STOP-RUN 
模式的转换。只能为两个数字量输出之一组态替代值 1。
激活的输出序列停止，STS_ENABLE 反馈位复位。

发生 STOP-RUN 转换后，工艺模块设置为其启动状态：必须先将 
SW_ENABLE 控制位复位，然后才能启动新的脉冲输出。

继续工作 通道继续工作。

数字量输出根据参数分配继续进行切换。因此激活的输出序列将继续工

作。如果已组态硬件使能，用户也可以使用 DIn.0 启动其它输出序列。

发生 STOP-RUN 切换后，工艺模块的组态未复位。

参数设置 (S7-1500)
可使用多种参数来指定工艺模块的属性。根据设置的不同，并非所有参数均可用。当在用户

程序中分配参数时，参数将通过“WRREC”指令和数据记录 128 传送给模块。
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在此操作模式下按如下方式设置模块的参数：

参数设置选项 基本操作步骤

STEP 7 (TIA Portal) 中的

硬件配置

1. 在硬件目录的“工艺模块”(Technology modules) 下插入模

块。

2. 设置“脉冲宽度调制 PWM”模式，并在硬件配置中设置模块

的其它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
STEP 7 中基于 HSP 的硬件

配置

1. 安装相应的 HSP 文件。

之后可在硬件目录中的“ET 200SP”下找到该模块。 
2. 设置“脉冲宽度调制 PWM”模式，并在硬件配置中设置模块

的其它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFINET IO 上
的分布式操作

1. 安装 新的 PROFINET GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFINET IO > I/
O”(Other field devices > PROFINET IO > I/O) 下找到相应模块。

2. 设置“脉冲宽度调制 PWM”模式，并在硬件配置中设置模块

的其它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFIBUS DP 
上的分布式操作

1. 安装 新的 PROFIBUS GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFIBUS DP > I/
O”(Other field devices > PROFIBUS DP > I/O) 下找到相应模块。

2. 将项目下载到 CPU 中。

模块的参数也会使用其默认设置一同下载（请参见下表）。

3. 使用数据记录 128 在用户程序中设置参数。

“脉冲宽度调制 PWM”模式下 TM Pulse 2x24V 的参数

下表列出了模块的参数。

参数的默认设置以粗体显示在“值范围”(Value range) 列。

表格 5-5 可调整的参数

参数 值范围 范围

通道组态 1 • 双通道 (2 A)
• 单通道 (4 A)

模块

对 CPU 转入 STOP 模式的响应 • 输出替代值

• 继续工作

通道
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参数 值范围 范围

DQA 的替代值 • 0
• 1

通道

DQB 的替代值 • 0
• 1

通道

组诊断 • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQA • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQB • 取消激活

• 激活

通道

高速输出 (0.1 A) • 取消激活

• 激活

通道

功能 DI • 输入

• 硬件使能

通道

数字量输入的输入延时 • 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms
• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

通道

输出格式 • S7 模拟量输出

• 1/100
• 1/1000
• 1/10000

通道

小脉冲持续时间 0...85000000 μs 通道

周期持续时间 10...2000000...85000000 μs 通道

实际周期持续时间 自动计算（只读） 通道

脉冲输出的接通延时 0...85000000 μs 通道

抖动 • 取消激活

• 激活

通道

斜升抖动斜率 0...30000 ms 通道

斜降抖动斜率 0...30000 ms 通道
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参数 值范围 范围

抖动幅值 0.0...5.0...50% 通道

抖动周期持续时间 2000...50000...100000 μs 通道

抖动频率 自动计算（只读） 通道

电流控制 • 取消激活

• 激活

通道

启用比例作用 • 取消激活

• 激活

通道

启用积分作用 • 取消激活

• 激活

通道

启用微分作用 • 取消激活

• 激活

通道

参考电流值 0...2000 mA（双通道操作）；

0...4000 mA（单通道操作）

通道

死区宽度 0...65535 μA 通道

调节值上限 1...27648 通道

调节值下限 0...27647 通道

比例增益 0.0000...2.0000...7.9228×1028 通道

积分时间 0.0000...20.0000...7.9228×1028 s 通道

微分作用时间 0.0000...10.0000...7.9228×1028 s 通道

微分作用的延迟时间 0.0000...2.0000...7.9228×1028 s 通道

1 使用 STEP 7 的 HSP 或 GSD 文件组态时，可通过选择模块名称来定义通道组态。

说明

PROFIBUS GSD 组态

使用 PROFIBUS GSD 文件组态时，可能的参数分配均不可用。参数是模块中预分配的默认设

置。使用数据记录 128 在用户程序中设置参数。
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地址空间 (S7-1500)

工艺模块的地址空间

表格 5-6 输入和输出地址的大小

  输入 输出

每个工艺通道的大小 8 字节 12 字节

单通道操作时的大小 8 字节 12 字节

双通道操作时的大小 16 字节 24 字节

控制接口和反馈接口 (S7-1500)

说明

STEP 7 (TIA Portal) 和 SIMATIC S7-1200/S7-1500 的 PLC 数据类型 (LPD) 库可从 Internet 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109482396) 下载。

控制接口的分配 (S7-1500)
用户程序使用控制接口来影响工艺模块的行为。

每个通道的控制接口 
下表显示了控制接口分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0
…
3

12
…
15

OUTPUT_VALUE
UDINT：占空比或电流设定值

4
…
7

16
…
19

SLOT
UDINT：负载值
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起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

8 20 预留 MODE_
SLOT

LD_SLOT

9 21 预留 DITHER SET_DQB SET_DQA 预留 TM_
CTRL_DQ

SW_
ENABLE

10 22 预留 RES_
ERROR

11 23 预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。
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控制位/值 说明

OUTPUT_VALUE 如果未使用电流控制，则需使用该值指定占空比（标间比率，占空比系数）。更改后

的占空比在 DQn.A 的下一个上升沿处生效。 
如果使用电流控制，模块会控制占空比，并且可使用 OUTPUT_VALUE 指定相对于电

流参考值的电流设定值。 
占空比或电流设定值的值范围：

• 输出格式“1/100”：0 到 100D

• 输出格式“1/1000”：0 到 1000D

• 输出格式“1/10000”：0 到 10000D

• 输出格式“S7 模拟量输出”：0 ... 27648D

如果设置超出值范围，ERR_OUT_VAL 反馈位置位并在所有情况下使用输出格式允许

的 大值。

SLOT 使用该值指定负载值。

值范围：

• 周期持续时间（单位为 μs）：10 到 85000000D

• 接通延时（单位为 μs）：0 到 85000000D

• 斜升/斜降抖动（单位为 ms）：0 到 30000D

• 抖动幅值（用 % 表示）：0 到 500D

• 抖动周期持续时间（单位为 μs）：2000 到 100000D

通过 MODE_SLOT 指定单次还是循环应用更改。

无效值会触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL（当 
MODE_SLOT = 1 时）的置位。

MODE_SLOT 通过此位指定想要单次还是循环应用 SLOT 中的更改。

0 表示：在相应输出字节写入相应值后，SLOT 中的值将应用一次，并保持到下一次

更改。通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。重新启动模块后，值会被硬

件配置中的值组覆盖。 
1 表示：将相应值写入相应输出字节时，SLOT 的当前值在所有情况下均会循环应用

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。 
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控制位/值 说明

LD_SLOT 使用此加载请求指定 SLOT 中值的含义：

• 0000B 表示：无操作，空闲

• 0001B 表示：周期持续时间（单位为 μs）
• 0010B 表示：接通延时（单位为 μs）
• 0101B 表示：斜升抖动 (LOWWORD),斜降抖动 (HIGHWORD)（单位为 ms）
• 0110B 表示：抖动幅值（用 % 表示）

• 0111B 表示：抖动周期持续时间（单位为 μs）
未列出的值无效，并触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL

（当 MODE_SLOT = 1 时）的置位。

DITHER 使用此位激活抖动信号在 PWM 信号上叠加。

• 0 → 1 表示：抖动在组态的斜升后开始

• 1 → 0 表示：抖动在组态的斜降后结束

SET_DQA 当 TM_CTRL_DQ 和 SET_DQB 设置为 0 时，该位可用于设置数字量输出 DQn.A。
SET_DQB 当 TM_CTRL_DQ 和 SET_DQA 设置为 0 时，该位可用于设置数字量输出 DQn.B。
TM_CTRL_DQ 使用此位可启用数字量输出的工艺功能。 

• 0 表示：SET_DQA 和 SET_DQB 定义 DQn.A 与 DQn.B 的状态

• 1 表示：输出序列定义了 DQn.A 的状态；DQn.B 始终为 0。
SW_ENABLE 使用此位激活软件使能。如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。

• 0 表示：停止输出

• 1 表示：启动输出

硬件使能的使用通过参数分配激活。硬件使能使用数字量输入 DIn.0 外部控制。 
RES_ERROR 当有错误待决时，该位可用于复位以下反馈位：

• ERR_24V
• ERR_DQA
• ERR_DQB
• ERR_LD

预留 预留的位必须设置为 0。

反馈接口的分配 (S7-1500)
用户程序通过反馈接口从工艺模块中接收当前值和状态信息。
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每个通道的反馈接口 
下表显示了反馈接口的分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0 8 ERR_
SLOT_VAL

ERR_
OUT_VAL

ERR_DQB ERR_DQA 预留 ERR_LD ERR_24V ERR_PWR

1 9 预留 STS_SW_
ENABLE

STS_
READY

预留 STS_LD_
SLOT

预留

2 10 预留 STS_
DITHER

STS_DI STS_DQB STS_DQA STS_
ENABLE

3 11 预留

4
...
5

12
...
13

 
MEASURED_CURRENT

6 14 预留 QLMN_HL
M

QLMN_LL
M

7 15 预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。

反馈位/值 说明

ERR_SLOT_VAL 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 1 时），因此不可接受。 
模块从控制接口接收到有效值后，ERR_SLOT_VAL 将立即自动复位。

ERR_OUT_VAL 该位指示 OUTPUT_VALUE 中的值无效。

模块从控制接口接收到有效值后，ERR_OUT_VAL 将立即自动复位。
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反馈位/值 说明

ERR_DQA 此位指示在输出 DQn.A 处出现短路或过载。如果已启用诊断中断“诊断 DQA”，则在发

生此错误时会触发“数字量输出处错误”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_DQB 此位指示在输出 DQn.B 处出现短路或过载，或者尝试同时置位 SET_DQA 和 SET_DQB 控
制位。如果已启用诊断中断“诊断 DQB”，则在发生此错误时会触发“数字量输出处错误”

诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_LD 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 0 时），因此不可接受。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_24V 该位指示输出 24 VDC 处发生短路或过载。如果已启用诊断中断，则在发生此错误时会触发

“传感器电源电压短路/过载”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_PWR 该位表示电源电压 L+ 过低。如果已启用诊断中断，则在发生错误时会触发“电源电压故

障”诊断中断。 
电源电压 L+ 再次达到高值后，ERR_PWR 将立即自动复位。

如果没有电源电压，则不设置该位。

STS_SW_ENABLE 该位指示软件使能的状态。

• 0 表示：软件使能未激活

• 1 表示：软件使能激活

STS_READY 该位表示模块提供有效的用户数据。模块已启动并组态。

STS_LD_SLOT 该位通过状态变化（切换）表示已检测到并执行 LD_SLOT（当 MODE_SLOT = 0 时）的加

载请求。

STS_DITHER 该位表示抖动信号激活，已启动斜升，尚未完成斜降。

STS_DI 该位指示数字量输入 DIn.0 的状态。

STS_DQA 该位指示数字量输出 DQn.A 的状态。

STS_DQB 该位指示数字量输出 DQn.B 的状态。

STS_ENABLE 该位指示输出序列激活。

MEASURED_
CURRENT

该值指示电流的测量值作为 S7 模拟量值：

• 双通道操作：27648D ≙ 2 A
• 单通道操作：27648D ≙ 4 A
• 32767D 表示：电流有效测量值不可用，例如，在首个 PWM 周期持续时间内

QLMN_HLM 该位表示已达到电流控制的调节值上限。
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反馈位/值 说明

QLMN_LLM 该位表示已达到电流控制的调节值下限。

预留 预留位设为 0。

等时同步模式 (S7-1500)
工艺模块支持“等时同步模式”系统功能。在等时同步模式下，输出序列将在 SW_ENABLE 
控制位置位后于时间 To 启动。周期持续时间也会根据应用周期 (TAPP) 调整，并与其同步。同

步功能在设置控制回路时特别有优势。

模块会调整周期持续时间的分配值，从而生成一个整数比。在 不利的情况下，偏差可达到

应用周期的一半。

示例：

应用周期 TAPP 分配的周期持续时间 
TSetpoint

实际周期持续时间 TActual TAPP:TActual

10 ms 
(10000 μs)

1800 μs 1666 μs 6:1
2000 μs 2000 μs 5:1
3000 μs 3333 μs 3:1
5000 μs 5000 μs 2:1
6000 μs 5000 μs 2:1

12000 μs 10000 μs 1:1
16000 μs 20000 μs 1:2

下图显示的示例是占空比为 50% 时应用周期与周期持续时间的比率为 1:1。 

下图显示的示例是占空比为 50% 时应用周期与周期持续时间的比率为 3:1。
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下图显示的示例是占空比为 50% 时应用周期与周期持续时间的比率为 1:3。

说明

无硬件使能或接通延时 
等时同步模式下不可使用硬件使能或接通延时。

更多信息

有关等时同步模式的详细说明，请参见：

• 等时同步模式功能手册可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/109755401) 下载。

• 使用 STEP 7 组态 PROFINET 功能手册可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/49948856) 下载。
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5.1.2.3 脉冲串模式 (S7-1500)

功能 (S7-1500)

简介  (S7-1500)
在此操作模式下，工艺模块的相应通道输出多个具有组态的周期持续时间、占空比和接通延

时的脉冲。可通过控制接口指定脉冲数量。 

启动输出序列

如需在数字量输出 DQn.A 处输出输出序列，TM_CTRL_DQ 控制位必须置位。要使用软件使

能启动输出序列，需将 SW_ENABLE 控制位 (页 1396)置位。STS_SW_ENABLE 反馈位指示工

艺模块中的软件使能已激活。

另外可通过相应的数字量输入 DIn.0 使用硬件使能。可为数字量输入 DIn.0 组态输入延时。

脉冲图

下图显示了 DIn.0 用作硬件使能时的输出序列示例。 

图 5-4 输出序列示例
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如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。在软件使能激活后，输出序列将在硬件使能

的第一个上升沿处启动。将忽略输出序列期间硬件使能的其它上升沿。如果硬件使能在输入

延时期间置位并保持置位，则启动接通延时，并将 STS_ENABLE 反馈位置位。接通延时到期

时，将在相应的数字量输出 DQn.A 处输出具有指定脉冲数的脉冲串。输出序列在 后一个

脉冲结束时停止，STS_ENABLE 随即复位。

如果未使用硬件使能，接通延时会从 SW_ENABLE 的上升沿启动。

中止输出序列 
如果复位 SW_ENABLE 控制位，软件使能将取消激活，当前输出序列中止。 后一个周期未

完成。STS_ENABLE 反馈位和数字量输出 DQn.A 复位。

只有重启输出序列后才能重新输出脉冲。

脉冲数 (S7-1500)
在控制接口 (页 1396)中使用 OUTPUT_VALUE 将脉冲数设置为整型 (UDINT)。值范围为 1 到 
4294967295 (232-1)。更改立即生效。 
如果将脉冲数减至 0 或已输出的脉冲数，输出序列会中止。在这种情况下，STS_ENABLE 反
馈位和数字量输出 DQn.A 复位，ERR_PULSE 反馈位置位。要继续脉冲输出，必须重新启动

输出序列。在下一次启动输出序列时，工艺模块将再次复位 ERR_PULSE 反馈位。

占空比 (S7-1500)
占空比对应于脉冲持续时间与周期持续时间之比（也称为占空系数或标间比率）。 
在硬件配置中设置周期持续时间。值范围取决于组态的输出格式。如果设置值 0，则 DQn.A 
在整个周期持续时间内都不会置位。如果设置 大值，DQn.A 会在整个周期持续时间内置位。

如果设置的值超过值范围，则使用 大值。 

输出格式 OUTPUT_VALUE 
的值范围

脉冲持续时间

1/100 (%) 0 ... 100 (OUTPUT_VALUE/100) × 周期持续时间

1/1000 (‰) 0 ... 1000 (OUTPUT_VALUE/1000) × 周期持续时间

1/10000 0 ... 10000 (OUTPUT_VALUE/10000) × 周期持续时间

S7 模拟量输出 0 ... 27648 (OUTPUT_VALUE/27648) × 周期持续时间
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此外，用户可通过控制接口 (页 1396)更改占空比，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 
(UDINT)。这样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更

改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 4D 后，SLOT 中的值将作为占空比应用一次，

并保持到下一次更改。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。

MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 20D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会

作为占空比循环应用。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。

更多详细信息，请参见处理 SLOT 参数部分。 

周期持续时间 (S7-1500)
在硬件配置中设置周期持续时间（单位为 μs）。值范围取决于是否使用高速输出功能 
(页 1390)： 

高速输出 周期持续时间的值范围 
激活 10 ... 85000000 μs 

= 10 μs ... 85 s
取消激活 100 ... 85000000 μs 

= 100 μs ... 85 s
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此外，用户可通过控制接口更改周期持续时间，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 
(UDINT)。这样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更

改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 1D 后，SLOT 中的值将作为周期持续时间应

用一次，并保持到下一次更改。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。

MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 17D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会

作为周期持续时间循环应用。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。

更多详细信息，请参见处理 SLOT 参数部分。 

接通延时 (S7-1500)
在硬件配置中设置接通延时，范围为 0 至 85 s，精度为 1 µs。 
此外，用户可通过控制接口更改接通延时，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 (UDINT)。这

样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 2D 后，SLOT 中的值将作为接通延时应用一

次，并保持到下一次更改。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。 
MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 18D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会

作为接通延时循环应用。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。 

更多详细信息，请参见处理 SLOT 参数部分。 

电流测量 (S7-1500)
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工艺模块可测量数字量输出上的负载电流。电流的测量值在反馈接口 (页 1398)中返回时作为 
MEASURED_CURRENT 值中的 S7 模拟量值。

当 STS_ENABLE 反馈位在输出序列首个周期持续时间后置位时，有效测量值可用。返回的测

量值是在包含至少一个周期持续时间的时间段内获得的测量值的平均值。如果有效的测量值

不可用，则返回值 32767D。

说明

为了使用电流测量，高速输出必须取消激活。

测量范围和精度

测量范围和精度取决于通道组态：

  测量值 
27648D

大测量值 
32511D ≙ ...

精度 3

周期持续时间 
> 333 μs

周期持续时间 
< 333 μs

双通道操作 2 A1 2.37 A2 ±40 mA -40 mA ...
+100 mA

单通道操作

（并联）

4 A1 4.74 A2 ±80 mA -80 mA ...
+200 mA

1 只能在短时间内超出该值。

2 当超出此电流值时，ERR_DQA 反馈位将置位。

3 相应测量周期使用恒定周期持续时间。

高速输出 (S7-1500)
高速输出功能支持 大 100 kHz 的输出频率和 大 100 mA 的输出电流。高速输出会生成陡

变边沿。高速输出适用于生成更高频率的信号，但所提供的 大负载电流更低。高速输出仅

适用于双通道操作。
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下表列出了高速输出激活/取消激活时的 小和 大脉冲持续时间、周期持续时间及频率：

  小值 大值

高速输出取消激活 高速输出已激活 高速输出取消

激活

高速输出已激

活

脉冲持续时间  10 μs 1,5 μs 85000000 μs (= 85 s)
周期持续时间 100 μs 10 μs
频率 0,02 Hz 10 kHz 100 kHz

组态 (S7-1500)

简介

使用组态软件组态工艺模块，并分配其参数。 
用户程序通过控制接口和反馈接口控制和监视工艺模块功能。
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系统环境

工艺模块可以在下列系统环境中使用：

可能的用途 所需组件 组态软件 在用户程序中

使用 CPU 151xSP 进行

集中式操作

• ET 200SP 自动化系统

• TM Pulse 2x24V
STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

直接访问 I/O 数据中的

控制接口和反馈接口

使用 S7-1500 CPU 进
行分布式操作

• S7-1500 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

使用 S7-300/400 CPU 
进行分布式操作

• S7-300/400 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

STEP 7:
使用 HSP 进行设备组态和参数

设置

第三方系统中 
PROFINET IO 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件： 
使用 GSD 文件进行设备组态和

参数设置

第三方系统中 
PROFIBUS DP 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件：

GSD 文件；使用数据记录 128 
进行设备组态和参数设置 

硬件支持包 (HSP)
STEP 7
硬件支持包 (HSP) 可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
23183356) 下载。 
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GSD 文件

ET 200SP 分布式 I/O 系统的相应 GSD 文件可从 Internet 下载：

• GSD 文件 PROFINET IO (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
57138621)

• GSD 文件 PROFIBUS DP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
73016883)

对 CPU STOP 模式的响应 (S7-1500)
在设备组态的参数中，可设置通道对 CPU 转入 STOP 模式的响应。

表格 5-7 通道对 CPU 转入 STOP 模式的响应

选项 含义

输出替代值 通道在数字量输出上输出组态的替代值，直到 CPU 进行下一次 STOP-RUN 
模式的转换。只能为两个数字量输出之一组态替代值 1。
激活的输出序列停止，STS_ENABLE 反馈位复位。

发生 STOP-RUN 转换后，工艺模块设置为其启动状态：必须先将 
SW_ENABLE 控制位复位，然后才能启动新的脉冲输出。

继续工作 通道继续工作。

数字量输出根据参数分配继续进行切换。因此激活的输出序列将继续工

作。如果已组态硬件使能，用户也可以使用 DIn.0 启动其它输出序列。

发生 STOP-RUN 切换后，工艺模块的组态未复位。

参数设置 (S7-1500)
可使用多种参数来指定工艺模块的属性。根据设置的不同，并非所有参数均可用。当在用户

程序中分配参数时，参数将通过“WRREC”指令和数据记录 128 传送给模块。
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在此操作模式下按如下方式设置模块的参数：

参数设置选项 基本操作步骤

STEP 7 (TIA Portal) 中的

硬件配置

1. 在硬件目录的“工艺模块”(Technology modules) 下插入模

块。

2. 设置“脉冲串”模式，并在硬件配置中设置模块的其它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
STEP 7 中基于 HSP 的硬件

配置

1. 安装相应的 HSP 文件。

之后可在硬件目录中的“ET 200SP”下找到该模块。 
2. 设置“脉冲串”模式，并在硬件配置中设置模块的其它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFINET IO 上
的分布式操作

1. 安装 新的 PROFINET GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFINET IO > I/
O”(Other field devices > PROFINET IO > I/O) 下找到相应模块。

2. 设置“脉冲串”模式，并在硬件配置中设置模块的其它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFIBUS DP 
上的分布式操作

1. 安装 新的 PROFIBUS GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFIBUS DP > I/
O”(Other field devices > PROFIBUS DP > I/O) 下找到相应模块。

2. 将项目下载到 CPU 中。

模块的参数也会使用其默认设置一同下载（请参见下表）。

3. 设置“脉冲串”模式，使用数据记录 128 在用户程序中设置

其它参数。

“脉冲串”模式下 TM Pulse 2x24V  的参数

参数的默认设置以粗体显示在“值范围”(Value range) 列。

表格 5-8 可调整的参数

参数 值范围 范围

通道组态 1 • 双通道 (2 A)
• 单通道 (4 A)

模块

对 CPU 转入 STOP 模式的响应 • 输出替代值

• 继续工作

通道

DQA 的替代值 • 0
• 1

通道

DQB 的替代值 • 0
• 1

通道

脉冲输出 (S7-1500)
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参数 值范围 范围

组诊断 • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQA • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQB • 取消激活

• 激活

通道

高速输出 (0.1 A) • 取消激活

• 激活

通道

功能 DI • 输入

• 硬件使能

通道

数字量输入的输入延时 • 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms
• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

通道

输出格式 • S7 模拟量输出

• 1/100
• 1/1000
• 1/10000

通道

周期持续时间 10...2000000...85000000 μs 通道

实际周期持续时间 自动计算（只读） 通道

脉冲输出的接通延时 0...85000000 μs 通道

占空比 取决于输出格式 通道

1 使用 STEP 7 的 HSP 或 GSD 文件组态时，可通过选择模块名称来定义通道组态。

说明

PROFIBUS GSD 组态

使用 PROFIBUS GSD 文件组态时，可能的参数分配均不可用。参数是模块中预分配的默认设

置。设置“脉冲串”模式，使用数据记录 128 在用户程序中设置其它参数。
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地址空间 (S7-1500)

工艺模块的地址空间

表格 5-9 输入和输出地址的大小

  输入 输出

每个工艺通道的大小 8 字节 12 字节

单通道操作时的大小 8 字节 12 字节

双通道操作时的大小 16 字节 24 字节

控制接口和反馈接口 (S7-1500)

说明

STEP 7 (TIA Portal) 和 SIMATIC S7-1200/S7-1500 的 PLC 数据类型 (LPD) 库可从 Internet 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109482396) 下载。

控制接口的分配 (S7-1500)
用户程序使用控制接口来影响工艺模块的行为。

每个通道的控制接口 
下表显示了控制接口分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0
…
3

12
…
15

OUTPUT_VALUE
UDINT：脉冲数

4
…
7

16
…
19

SLOT
UDINT：负载值
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起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

8 20 预留 MODE_
SLOT

LD_SLOT

9 21 预留 SET_DQB SET_DQA 预留 TM_
CTRL_DQ

SW_
ENABLE

10 22 预留 RES_
ERROR

11 23 预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。

控制位/值 说明

OUTPUT_VALUE 使用此值指定脉冲数。

值范围：1 至 4294967295D (232-1)
如果设置超出值范围，ERR_OUT_VAL 反馈位置位并使用 后一个有效的脉冲数。

SLOT 使用该值指定负载值。

值范围： 
• 周期持续时间（单位为 μs）：10 到 85000000D

• 接通延时（单位为 μs）：0 到 85000000D

• 占空比：

– 输出格式“1/100”：0 到 100D

– 输出格式“1/1000”：0 到 1000D

– 输出格式“1/10000”：0 到 10000D

– 输出格式“S7 模拟量输出”：0 ... 27648D

通过 MODE_SLOT 指定单次还是循环应用更改。

无效值会触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL（当 
MODE_SLOT = 1 时）的置位。
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控制位/值 说明

MODE_SLOT 通过此位指定想要单次还是循环应用 SLOT 中的更改。

0 表示：在相应输出字节写入相应值后，SLOT 中的值将应用一次，并保持到下一次

更改。通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。重新启动模块后，值会被硬

件配置中的值组覆盖。 
1 表示：将相应值写入相应输出字节时，SLOT 的当前值在所有情况下均会循环应用

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。 
LD_SLOT 使用此加载请求指定 SLOT 中值的含义：

• 0000B 表示：无操作，空闲

• 0001B 表示：周期持续时间（单位为 μs）
• 0010B 表示：接通延时（单位为 μs）
• 0100B 表示：占空比

未列出的值无效，并触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL
（当 MODE_SLOT = 1 时）的置位。

SET_DQA 当 TM_CTRL_DQ 和 SET_DQB 设置为 0 时，该位可用于设置数字量输出 DQn.A。
SET_DQB 当 TM_CTRL_DQ 和 SET_DQA 设置为 0 时，该位可用于设置数字量输出 DQn.B。
TM_CTRL_DQ 使用此位可启用数字量输出的工艺功能。 

• 0 表示：SET_DQA 和 SET_DQB 定义 DQn.A 与 DQn.B 的状态

• 1 表示：输出序列定义了 DQn.A 的状态；DQn.B 始终为 0。
SW_ENABLE 使用此位激活软件使能。如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。

• 0 表示：停止输出

• 1 表示：启动输出

硬件使能的使用通过参数分配激活。硬件使能使用数字量输入 DIn.0 外部控制。 
RES_ERROR 当有错误待决时，该位可用于复位以下反馈位：

• ERR_24V
• ERR_DQA
• ERR_DQB
• ERR_LD

预留 预留的位必须设置为 0。

反馈接口的分配 (S7-1500)
用户程序通过反馈接口从工艺模块中接收当前值和状态信息。
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每个通道的反馈接口 
下表显示了反馈接口的分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0 8 ERR_
SLOT_VAL

ERR_
OUT_VAL

ERR_DQB ERR_DQA ERR_
PULSE

ERR_LD ERR_24V ERR_PWR

1 9 预留 STS_SW_
ENABLE

STS_
READY

预留 STS_LD_
SLOT

预留

2 10 预留 STS_DI STS_DQB STS_DQA STS_
ENABLE

3 11 预留 SEQ_CNT
4
...
5

12
...
13

 
MEASURED_CURRENT

6
...
7

14
...
15

预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。

反馈位/值 说明

ERR_SLOT_VAL 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 1 时），因此不可接受。 
模块从控制接口接收到有效值后，ERR_SLOT_VAL 将立即自动复位。

ERR_OUT_VAL 该位指示 OUTPUT_VALUE 中的值无效。

模块从控制接口接收到有效值后，ERR_OUT_VAL 将立即自动复位。

ERR_DQA 此位指示在输出 DQn.A 处出现短路或过载。如果已启用诊断中断“诊断 DQA”，则在发

生此错误时会触发“数字量输出处错误”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。
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反馈位/值 说明

ERR_DQB 此位指示在输出 DQn.B 处出现短路或过载，或者尝试同时置位 SET_DQA 和 SET_DQB 控
制位。如果已启用诊断中断“诊断 DQB”，则在发生此错误时会触发“数字量输出处错误”

诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_PULSE 该位指示脉冲输出错误。

ERR_LD 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 0 时），因此不可接受。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_24V 该位指示输出 24 VDC 处发生短路或过载。如果已启用诊断中断，则在发生此错误时会

触发“传感器电源电压短路/过载”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_PWR 该位表示电源电压 L+ 过低。如果已启用诊断中断，则在发生错误时会触发“电源电压故

障”诊断中断。 
电源电压 L+ 再次达到高值后，ERR_PWR 将立即自动复位。

如果没有电源电压，则不设置该位。

STS_SW_ENABLE 该位指示软件使能的状态。 
• 0 表示：软件使能未激活

• 1 表示：软件使能激活

STS_READY 该位表示模块提供有效的用户数据。模块已启动并组态。

STS_LD_SLOT 该位通过状态变化（切换）表示已检测到并执行 LD_SLOT（当 MODE_SLOT = 0 时）的加

载请求。

STS_DI 该位指示数字量输入 DIn.0 的状态。

STS_DQA 该位指示数字量输出 DQn.A 的状态。

STS_DQB 该位指示数字量输出 DQn.B 的状态。

STS_ENABLE 该位指示输出序列激活。

SEQ_CNT 该值指示已完成的输出序列数作为序列计数器。

MEASURED_
CURRENT

该值指示电流的测量值作为 S7 模拟量值：

• 双通道操作：27648D ≙ 2 A
• 单通道操作：27648D ≙ 4 A
• 32767D 表示：电流有效测量值不可用，例如，在首个周期持续时间内

预留 预留位设为 0。
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等时同步模式 (S7-1500)
工艺模块支持“等时同步模式”系统功能。如果未使用硬件使能，等时同步模式下输出序列

将在 SW_ENABLE 控制位置位后于时间 To 启动。

更多信息

有关等时同步模式的详细说明，请参见：

• 等时同步模式功能手册可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/109755401) 下载。

• 使用 STEP 7 组态 PROFINET 功能手册可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/49948856) 下载。

5.1.2.4 接通/关断延时模式 (S7-1500)

功能 (S7-1500)

简介  (S7-1500)
在此操作模式下，工艺模块的相应通道输出具有相对于数字量输入 DIn.0 的指定开关延时的

脉冲。接通延时在控制接口中指定。

输出序列 (S7-1500)

启动输出序列

如需在数字量输出 DQn.A 处输出输出序列，TM_CTRL_DQ 控制位必须置位。要使用软件使

能启动输出序列，需将 SW_ENABLE 控制位 (页 1411)置位。STS_SW_ENABLE 反馈位指示工

艺模块中的软件使能已激活。

脉冲图

下图显示了 SW_ENABLE 置位而数字量输入 DIn.0 未置位时的输出序列示例。
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图 5-5 输出序列示例 1

输出序列从 SW_ENABLE 的上升沿开始，STS_SW_ENABLE 和 STS_ENABLE 反馈位均置位。如

果数字量输入 DIn.0 置位并在输入延时期间保持置位，则启动接通延时。接通延时到期时，

相应的数字量输出 DQn.A 会置位。如果数字量输入 DIn.0 复位并在输入延时期间保持置位，

则启动关断延时。关断延时到期时，相应的数字量输出 DQn.A 会复位。

下图显示了 SW_ENABLE 置位且数字量输入 DIn.0 也置位时的输出序列示例。
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图 5-6 输出序列示例 2

如果置位 SW_ENABLE 时也将数字量输入 DIn.0 置位，将忽略 DIn.0 的第一个（下降）沿。

中止输出序列

如果复位 SW_ENABLE 控制位，软件使能将取消激活，当前输出序列中止。STS_ENABLE 反
馈位和数字量输出 DQn.A 复位。

只有重启输出序列后才能重新输出脉冲。

小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期

小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期是将要输出的 小脉冲持续时间和脉冲间隔周期。

当高速输出 (页 1406)激活时为 1.5 µs，当高速输出取消激活时为 10 µs。
持续时间小于 小脉冲持续时间的数字量输入 DIn.0 的脉冲和脉冲间隔周期会被模块忽略，

不会在数字量输出 DQn.A 处输出。

DIn.0 的脉冲或脉冲间隔周期在以下情况下也会被忽略：

• 脉冲持续时间 < 输入延时

• 脉冲持续时间 + 关断延时 ≤ 接通延时（ERR_PULSE 置位）

• 脉冲持续时间 + 关断延时 + 小脉冲持续时间 < 接通延时（ERR_PULSE 置位）
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• 脉冲间隔周期 < 输入延时

• 脉冲间隔周期 + 接通延时 ≤ 关断延时（ERR_PULSE 置位）

• 脉冲间隔周期 + 接通延时 < 关断延时 + 小脉冲间隔周期（ERR_PULSE 置位）

置位后的 ERR_PULSE 反馈位在 DIn.0 的下一个上升沿清除。

重新触发接通延时 
在以下情况下，模块会取消当前接通延时并在数字量输入 DIn.0 的下一个上升沿重启。

接通延时 > 脉冲持续时间 + 脉冲间隔周期

下图举例说明了重新触发接通延时的示例：

图 5-7 重新触发接通延时

重新触发关断延时 
在以下情况下，模块会取消当前关断延时并在数字量输入 DIn.0 的下一个上升沿重启。

关断延时 > 脉冲持续时间 + 脉冲间隔周期

下图举例说明了重新触发关断延时的示例：
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图 5-8 重新触发关断延时

接通延时 (S7-1500)
在控制接口 (页 1411)中使用 OUTPUT_VALUE 将占空比设置为整型 (UDINT)。值范围为 0 至 
85 s，精度为 1 µs。 
更改会在数字量输入 DIn.0 的下一个上升沿生效。

关断延时 (S7-1500)
在硬件配置中设置关断延时，范围为 0 至 85 s，精度为 1 µs。 
此外，用户可通过控制接口更改关断延时，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 (UDINT)。这

样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 3D 后，SLOT 中的值将作为关断延时应用一

次，并保持到下一次更改。

使用 SLOT 所做的更改会在数字量输入 DIn.0 的下一个下降沿生效。

MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 19D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会

作为关断延时循环应用。

使用 SLOT 所做的更改会在数字量输入 DIn.0 的下一个下降沿生效。

更多详细信息，请参见处理 SLOT 参数部分。 
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高速输出 (S7-1500)
高速输出功能支持 大 100 kHz 的输出频率和 大 100 mA 的输出电流。高速输出会生成陡

变边沿。高速输出适用于生成更高频率的信号，但所提供的 大负载电流更低。高速输出仅

适用于双通道操作。

下表列出了高速输出激活/取消激活时的 小和 大脉冲持续时间、周期持续时间及频率：

  小值 大值

高速输出取消激活 高速输出已激活 高速输出取消

激活

高速输出已激

活

脉冲持续时间  10 μs 1,5 μs 85000000 μs (= 85 s)
周期持续时间 100 μs 10 μs
频率 0,02 Hz 10 kHz 100 kHz

组态 (S7-1500)

简介

使用组态软件组态工艺模块，并分配其参数。 
用户程序通过控制接口和反馈接口控制和监视工艺模块功能。
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系统环境

工艺模块可以在下列系统环境中使用：

可能的用途 所需组件 组态软件 在用户程序中

使用 CPU 151xSP 进行

集中式操作

• ET 200SP 自动化系统

• TM Pulse 2x24V
STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

直接访问 I/O 数据中的

控制接口和反馈接口

使用 S7-1500 CPU 进
行分布式操作

• S7-1500 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

使用 S7-300/400 CPU 
进行分布式操作

• S7-300/400 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

STEP 7:
使用 HSP 进行设备组态和参数

设置

第三方系统中 
PROFINET IO 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件： 
使用 GSD 文件进行设备组态和

参数设置

第三方系统中 
PROFIBUS DP 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件：

GSD 文件；使用数据记录 128 
进行设备组态和参数设置 

硬件支持包 (HSP)
STEP 7
硬件支持包 (HSP) 可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
23183356) 下载。 
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GSD 文件

ET 200SP 分布式 I/O 系统的相应 GSD 文件可从 Internet 下载：

• GSD 文件 PROFINET IO (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
57138621)

• GSD 文件 PROFIBUS DP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
73016883)

对 CPU STOP 模式的响应 (S7-1500)
在设备组态的参数中，可设置通道对 CPU 转入 STOP 模式的响应。

表格 5-10 通道对 CPU 转入 STOP 模式的响应

选项 含义

输出替代值 通道在数字量输出上输出组态的替代值，直到 CPU 进行下一次 STOP-RUN 
模式的转换。只能为两个数字量输出之一组态替代值 1。
激活的输出序列停止，STS_ENABLE 反馈位复位。

发生 STOP-RUN 转换后，工艺模块设置为其启动状态：必须先将 
SW_ENABLE 控制位复位，然后才能启动新的脉冲输出。

继续工作 通道继续工作。

数字量输出根据参数分配继续进行切换。因此激活的输出序列将继续工

作。

发生 STOP-RUN 切换后，工艺模块的组态未复位。

参数设置 (S7-1500)
可使用多种参数来指定工艺模块的属性。根据设置的不同，并非所有参数均可用。当在用户

程序中分配参数时，参数将通过“WRREC”指令和数据记录 128 传送给模块。
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在此操作模式下按如下方式设置模块的参数：

参数设置选项 基本操作步骤

STEP 7 (TIA Portal) 中的

硬件配置

1. 在硬件目录的“工艺模块”(Technology modules) 下插入模

块。

2. 设置“接通/关断延时”模式，并在硬件配置中设置模块的其

它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
STEP 7 中基于 HSP 的硬件

配置

1. 安装相应的 HSP 文件。

之后可在硬件目录中的“ET 200SP”下找到该模块。 
2. 设置“接通/关断延时”模式，并在硬件配置中设置模块的其

它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFINET IO 上
的分布式操作

1. 安装 新的 PROFINET GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFINET IO > I/
O”(Other field devices > PROFINET IO > I/O) 下找到相应模块。

2. 设置“接通/关断延时”模式，并在硬件配置中设置模块的其

它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFIBUS DP 
上的分布式操作

1. 安装 新的 PROFIBUS GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFIBUS DP > I/
O”(Other field devices > PROFIBUS DP > I/O) 下找到相应模块。

2. 将项目下载到 CPU 中。

模块的参数也会使用其默认设置一同下载（请参见下表）。

3. 设置“接通/关断延时”模式，使用数据记录 128 在用户程序

中设置其它参数。

“接通/关断延时”模式下 TM Pulse 2x24V  的参数

参数的默认设置以粗体显示在“值范围”(Value range) 列。

表格 5-11 可调整的参数

参数 值范围 范围

通道组态 1 • 双通道 (2 A)
• 单通道 (4 A)

模块

对 CPU 转入 STOP 模式的响应 • 输出替代值

• 继续工作

通道
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参数 值范围 范围

DQA 的替代值 • 0
• 1

通道

DQB 的替代值 • 0
• 1

通道

组诊断 • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQA • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQB • 取消激活

• 激活

通道

高速输出 (0.1 A) • 取消激活

• 激活

通道

数字量输入的输入延时 • 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms
• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

通道

脉冲输出的关断延时 0...85000000 μs 通道

1 使用 STEP 7 的 HSP 或 GSD 文件组态时，可通过选择模块名称来定义通道组态。

说明

PROFIBUS GSD 组态

使用 PROFIBUS GSD 文件组态时，可能的参数分配均不可用。参数是模块中预分配的默认设

置。设置“接通/关断延时”模式，使用数据记录 128 在用户程序中设置其它参数。

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)

使用工艺功能

1410 编程和操作手册, 11/2022



地址空间 (S7-1500)

工艺模块的地址空间

表格 5-12 输入和输出地址的大小

  输入 输出

每个工艺通道的大小 8 字节 12 字节

单通道操作时的大小 8 字节 12 字节

双通道操作时的大小 16 字节 24 字节

控制接口和反馈接口 (S7-1500)

说明

STEP 7 (TIA Portal) 和 SIMATIC S7-1200/S7-1500 的 PLC 数据类型 (LPD) 库可从 Internet 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109482396) 下载。

控制接口的分配 (S7-1500)
用户程序使用控制接口来影响工艺模块的行为。

每个通道的控制接口 
下表显示了控制接口分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0
…
3

12
…
15

OUTPUT_VALUE
UDINT：接通延时

4
…
7

16
…
19

SLOT
UDINT：负载值

脉冲输出 (S7-1500)
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起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

8 20 预留 MODE_
SLOT

LD_SLOT

9 21 预留 SET_DQB SET_DQA 预留 TM_
CTRL_DQ

SW_
ENABLE

10 22 预留 RES_
ERROR

11 23 预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。

控制位/值 说明

OUTPUT_VALUE 使用该值指定接通延时。

值范围：

• 接通延时（单位为 μs）：0 到 85000000D

如果设置超出值范围，ERR_OUT_VAL 反馈位置位并使用 后一个有效的接通延时。

SLOT 使用该值指定负载值。

值范围： 
• 关断延时（单位为 μs）：0 到 85000000D

通过 MODE_SLOT 指定单次还是循环应用更改。

无效值会触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL（当 
MODE_SLOT = 1 时）的置位。

脉冲输出 (S7-1500)
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控制位/值 说明

MODE_SLOT 通过此位指定想要单次还是循环应用 SLOT 中的更改。

0 表示：在相应输出字节写入值 3D 后，SLOT 中的值将应用一次，并保持到下一次更

改。使用 SLOT 所做的更改会在 DIn.0 的下一个下降沿生效。重新启动模块后，值会

被硬件配置中的值组覆盖。 
1 表示：将值 19D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会循环应

用。使用 SLOT 所做的更改会在 DIn.0 的下一个下降沿生效。

LD_SLOT 使用此加载请求指定 SLOT 中值的含义：

• 0000B 表示：无操作，空闲

• 0011B 表示：关断延时（单位为 μs）：

未列出的值无效，并触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL
（当 MODE_SLOT = 1 时）的置位。

SET_DQA 当 TM_CTRL_DQ 和 SET_DQB 设置为 0 时，该位可用于设置数字量输出 DQn.A。
SET_DQB 当 TM_CTRL_DQ 和 SET_DQA 设置为 0 时，该位可用于设置数字量输出 DQn.B。
TM_CTRL_DQ 使用此位可启用数字量输出的工艺功能。 

• 0 表示：SET_DQA 和 SET_DQB 定义 DQn.A 与 DQn.B 的状态

• 1 表示：输出序列定义了 DQn.A 的状态；DQn.B 始终为 0。
SW_ENABLE 使用此位激活软件使能。如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。

• 0 表示：停止输出

• 1 表示：启动输出

硬件使能的使用通过参数分配激活。硬件使能使用数字量输入 DIn.0 外部控制。 
RES_ERROR 当有错误待决时，该位可用于复位以下反馈位：

• ERR_24V
• ERR_DQA
• ERR_DQB
• ERR_LD

预留 预留的位必须设置为 0。

反馈接口的分配 (S7-1500)
用户程序通过反馈接口从工艺模块中接收当前值和状态信息。

脉冲输出 (S7-1500)
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每个通道的反馈接口 
下表显示了反馈接口的分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0 8 ERR_
SLOT_VAL

ERR_
OUT_VAL

ERR_DQB ERR_DQA ERR_
PULSE

ERR_LD ERR_24V ERR_PWR

1 9 预留 STS_SW_
ENABLE

STS_
READY

预留 STS_LD_
SLOT

预留

2 10 预留 STS_DI STS_DQB STS_DQA STS_
ENABLE

3 11 预留 SEQ_CNT
4
...
7

12
...
15

预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。

反馈位/值 说明

ERR_SLOT_VAL 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 1 时），因此不可接受。 
模块从控制接口接收到有效值后，ERR_SLOT_VAL 将立即自动复位。

ERR_OUT_VAL 该位指示 OUTPUT_VALUE 中的值无效。

模块从控制接口接收到有效值后，ERR_OUT_VAL 将立即自动复位。

ERR_DQA 此位指示在输出 DQn.A 处出现短路或过载。如果已启用诊断中断“诊断 DQA”，则在发

生此错误时会触发“数字量输出处错误”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

脉冲输出 (S7-1500)
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反馈位/值 说明

ERR_DQB 此位指示在输出 DQn.B 处出现短路或过载，或者尝试同时置位 SET_DQA 和 SET_DQB 控
制位。如果已启用诊断中断“诊断 DQB”，则在发生此错误时会触发“数字量输出处错误”

诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_PULSE 该位指示脉冲输出错误。

ERR_LD 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 0 时），因此不可接受。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_24V 该位指示输出 24 VDC 处发生短路或过载。如果已启用诊断中断，则在发生此错误时会

触发“传感器电源电压短路/过载”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_PWR 该位表示电源电压 L+ 过低。如果已启用诊断中断，则在发生错误时会触发“电源电压故

障”诊断中断。 
电源电压 L+ 再次达到高值后，ERR_PWR 将立即自动复位。

如果没有电源电压，则不设置该位。

STS_SW_ENABLE 该位指示软件使能的状态。 
• 0 表示：软件使能未激活

• 1 表示：软件使能激活

STS_READY 该位表示模块提供有效的用户数据。模块已启动并组态。

STS_LD_SLOT 该位通过状态变化（切换）表示已检测到并执行 LD_SLOT（当 MODE_SLOT = 0 时）的加

载请求。

STS_DI 该位指示数字量输入 DIn.0 的状态。

STS_DQA 该位指示数字量输出 DQn.A 的状态。

STS_DQB 该位指示数字量输出 DQn.B 的状态。

STS_ENABLE 该位指示输出序列激活。

SEQ_CNT 该值指示已完成的输出序列数作为序列计数器。

预留 预留位设为 0。

等时同步模式 (S7-1500)
工艺模块支持“等时同步模式”系统功能。等时同步模式不会影响“接通/关断延时”模式。
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更多信息

有关等时同步模式的详细说明，请参见：

• 等时同步模式功能手册可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/109755401) 下载。

• 使用 STEP 7 组态 PROFINET 功能手册可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/49948856) 下载。

5.1.2.5 频率输出模式 (S7-1500)

功能 (S7-1500)

简介  (S7-1500)
在此操作模式下，工艺模块的相应通道输出一个占空比固定为 50% 且已组态接通延时的信

号。频率在控制接口中指定。 

启动输出序列 
如需在数字量输出 DQn.A 处输出输出序列，TM_CTRL_DQ 控制位必须置位。要使用软件使

能启动输出序列，需将 SW_ENABLE 控制位 (页 1424)置位。STS_SW_ENABLE 反馈位指示工

艺模块中的软件使能已激活。

另外可通过相应的数字量输入 DIn.0 使用硬件使能。可为数字量输入 DIn.0 组态输入延时。

脉冲图

下图显示了 DIn.0 用作硬件使能时的输出序列示例。 

脉冲输出 (S7-1500)
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图 5-9 输出序列示例

如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。在软件使能激活后，输出序列将在硬件使能

的第一个上升沿处启动。将忽略输出序列期间硬件使能的其它上升沿。如果硬件使能在输入

延时期间置位并保持置位，则启动接通延时，并将 STS_ENABLE 反馈位置位。接通延时到期

时，将在相应的数字量输出 DQn.A 处输出具有指定频率的脉冲。一旦置位 SW_ENABLE，输

出序列就会连续运行。

如果未使用硬件使能，接通延时会从 SW_ENABLE 的上升沿启动。

中止输出序列

如果复位 SW_ENABLE 控制位，软件使能将取消激活，当前输出序列中止。 后一个周期未

完成。STS_ENABLE 反馈位和数字量输出 DQn.A 复位。

只有重启输出序列后才能重新输出脉冲。

频率 (S7-1500)
在控制接口中使用 OUTPUT_VALUE 将输出频率设置为浮点数 (REAL)。值范围取决于是否使

用高速输出功能 (页 1418)：

脉冲输出 (S7-1500)
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高速输出 OUTPUT_VALUE 
的值范围

频率的值范围

激活 0.02 至 100000 0.02 Hz 至 100000 Hz
= 0.02 Hz 至 100 kHz

取消激活 0.02 至 10000 0.02 Hz 至 10000 Hz
= 0.02 Hz 至 10 kHz

更改后的频率在 DQn.A 的下一个上升沿处生效。

精度

在 DQn.A 以 ±100 ppm 的精度输出输出序列。

接通延时 (S7-1500)
在硬件配置中设置接通延时，范围为 0 s 至 85 s，精度为 1 µs。
此外，用户可通过控制接口更改接通延时，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 (UDINT)。这

样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 2D 后，SLOT 中的值将作为接通延时应用一

次，并保持到下一次更改。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。 
MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 18D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会

作为接通延时循环应用。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。 

更多详细信息，请参见处理 SLOT 参数部分。  

高速输出 (S7-1500)
高速输出功能支持 大 100 kHz 的输出频率和 大 100 mA 的输出电流。高速输出会生成陡

变边沿。高速输出适用于生成更高频率的信号，但所提供的 大负载电流更低。高速输出仅

适用于双通道操作。

脉冲输出 (S7-1500)
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下表列出了高速输出功能激活/取消激活时的脉冲持续时间及频率的值范围：

  小值 大值

高速输出取消激活 高速输出已激活 高速输出取消

激活

高速输出已激

活

脉冲持续时间 10 μs 1,5 μs 85000000 μs (= 85 s)
频率 0,02 Hz 10 kHz 100 kHz

组态 (S7-1500)

简介

使用组态软件组态工艺模块，并分配其参数。 
用户程序通过控制接口和反馈接口控制和监视工艺模块功能。
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系统环境

工艺模块可以在下列系统环境中使用：

可能的用途 所需组件 组态软件 在用户程序中

使用 CPU 151xSP 进行

集中式操作

• ET 200SP 自动化系统

• TM Pulse 2x24V
STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

直接访问 I/O 数据中的

控制接口和反馈接口

使用 S7-1500 CPU 进
行分布式操作

• S7-1500 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

使用 S7-300/400 CPU 
进行分布式操作

• S7-300/400 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

STEP 7:
使用 HSP 进行设备组态和参数

设置

第三方系统中 
PROFINET IO 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件： 
使用 GSD 文件进行设备组态和

参数设置

第三方系统中 
PROFIBUS DP 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件：

GSD 文件；使用数据记录 128 
进行设备组态和参数设置 

硬件支持包 (HSP)
STEP 7
硬件支持包 (HSP) 可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
23183356) 下载。 
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GSD 文件

ET 200SP 分布式 I/O 系统的相应 GSD 文件可从 Internet 下载：

• GSD 文件 PROFINET IO (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
57138621)

• GSD 文件 PROFIBUS DP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
73016883)

对 CPU STOP 模式的响应 (S7-1500)
在设备组态的参数中，可设置通道对 CPU 转入 STOP 模式的响应。

表格 5-13 通道对 CPU 转入 STOP 模式的响应

选项 含义

输出替代值 通道在数字量输出上输出组态的替代值，直到 CPU 进行下一次 STOP-RUN 
模式的转换。只能为两个数字量输出之一组态替代值 1。
激活的输出序列停止，STS_ENABLE 反馈位复位。

发生 STOP-RUN 转换后，工艺模块设置为其启动状态：必须先将 
SW_ENABLE 控制位复位，然后才能启动新的脉冲输出。

继续工作 通道继续工作。

数字量输出根据参数分配继续进行切换。因此激活的输出序列将继续工

作。如果已组态硬件使能，用户也可以使用 DIn.0 启动其它输出序列。

发生 STOP-RUN 切换后，工艺模块的组态未复位。

参数设置 (S7-1500)
可使用多种参数来指定工艺模块的属性。根据设置的不同，并非所有参数均可用。当在用户

程序中分配参数时，参数将通过“WRREC”指令和数据记录 128 传送给模块。
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在此操作模式下按如下方式设置模块的参数：

参数设置选项 基本操作步骤

STEP 7 (TIA Portal) 中的

硬件配置

1. 在硬件目录的“工艺模块”(Technology modules) 下插入模

块。

2. 设置“频率输出”模式，并在硬件配置中设置模块的其它参

数。

3. 将项目下载到 CPU。
STEP 7 中基于 HSP 的硬件

配置

1. 安装相应的 HSP 文件。

之后可在硬件目录中的“ET 200SP”下找到该模块。 
2. 设置“频率输出”模式，并在硬件配置中设置模块的其它参

数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFINET IO 上
的分布式操作

1. 安装 新的 PROFINET GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFINET IO > I/
O”(Other field devices > PROFINET IO > I/O) 下找到相应模块。

2. 设置“频率输出”模式，并在硬件配置中设置模块的其它参

数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFIBUS DP 
上的分布式操作

1. 安装 新的 PROFIBUS GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFIBUS DP > I/
O”(Other field devices > PROFIBUS DP > I/O) 下找到相应模块。

2. 将项目下载到 CPU 中。

模块的参数也会使用其默认设置一同下载（请参见下表）。

3. 设置“频率输出”模式，使用数据记录 128 在用户程序中设

置其它参数。

“频率输出”模式下 TM Pulse 2x24V  的参数

参数的默认设置以粗体显示在“值范围”(Value range) 列。

表格 5-14 可调整的参数

参数 值范围 范围

通道组态 1 • 双通道 (2 A)
• 单通道 (4 A)

模块

对 CPU 转入 STOP 模式的响应 • 输出替代值

• 继续工作

通道

脉冲输出 (S7-1500)
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参数 值范围 范围

DQA 的替代值 • 0
• 1

通道

DQB 的替代值 • 0
• 1

通道

组诊断 • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQA • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQB • 取消激活

• 激活

通道

高速输出 (0.1 A) • 取消激活

• 激活

通道

功能 DI • 输入

• 硬件使能

通道

数字量输入的输入延时 • 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms
• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

通道

脉冲输出的接通延时 0...85000000 μs 通道

1 使用 STEP 7 的 HSP 或 GSD 文件组态时，可通过选择模块名称来定义通道组态。

说明

PROFIBUS GSD 组态

使用 PROFIBUS GSD 文件组态时，可能的参数分配均不可用。参数是模块中预分配的默认设

置。设置“频率输出”模式，使用数据记录 128 在用户程序中设置其它参数。
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地址空间 (S7-1500)

工艺模块的地址空间

表格 5-15 输入和输出地址的大小

  输入 输出

每个工艺通道的大小 8 字节 12 字节

单通道操作时的大小 8 字节 12 字节

双通道操作时的大小 16 字节 24 字节

控制接口和反馈接口 (S7-1500)

说明

STEP 7 (TIA Portal) 和 SIMATIC S7-1200/S7-1500 的 PLC 数据类型 (LPD) 库可从 Internet 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109482396) 下载。

控制接口的分配 (S7-1500)
用户程序使用控制接口来影响工艺模块的行为。

每个通道的控制接口 
下表显示了控制接口分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0
…
3

12
…
15

OUTPUT_VALUE
REAL：频率

4
…
7

16
…
19

SLOT
UDINT：负载值

脉冲输出 (S7-1500)
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起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

8 20 预留 MODE_
SLOT

LD_SLOT

9 21 预留 SET_DQB SET_DQA 预留 TM_
CTRL_DQ

SW_
ENABLE

10 22 预留 RES_
ERROR

11 23 预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。

控制位/值 说明

OUTPUT_VALUE 使用该值指定频率。

值范围：

• 高速输出取消激活时的频率（单位为 Hz）：0.02 至 10000D

• 高速输出激活时的频率（单位为 Hz）：0.02 至 100000D

如果低于下限值或高于上限值，则将反馈位 ERR_OUT_VAL 置位，并使用 后一个有

效频率。

SLOT 使用该值指定负载值。

值范围： 
• 接通延时（单位为 μs）：0 到 85000000D

通过 MODE_SLOT 指定单次还是循环应用更改。

无效值会触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL（当 
MODE_SLOT = 1 时）的置位。

脉冲输出 (S7-1500)
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控制位/值 说明

MODE_SLOT 通过此位指定想要单次还是循环应用 SLOT 中的更改。

0 表示：在相应输出字节写入值 2D 后，SLOT 中的值将应用一次，并保持到下一次更

改。通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。重新启动模块后，值会被硬件

配置中的值组覆盖。 
1 表示：将值 18D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会循环应

用。通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。

LD_SLOT 使用此加载请求指定 SLOT 中值的含义：

• 0000B 表示：无操作，空闲

• 0010B 表示：接通延时（单位为 μs）
未列出的值无效，并触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL
（当 MODE_SLOT = 1 时）的置位。

SET_DQA 当 TM_CTRL_DQ 和 SET_DQB 设置为 0 时，该位可用于设置数字量输出 DQn.A。
SET_DQB 当 TM_CTRL_DQ 和 SET_DQA 设置为 0 时，该位可用于设置数字量输出 DQn.B。
TM_CTRL_DQ 使用此位可启用数字量输出的工艺功能。 

• 0 表示：SET_DQA 和 SET_DQB 定义 DQn.A 与 DQn.B 的状态

• 1 表示：输出序列定义了 DQn.A 的状态；DQn.B 始终为 0。
SW_ENABLE 使用此位激活软件使能。如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。

• 0 表示：停止输出

• 1 表示：启动输出

硬件使能的使用通过参数分配激活。硬件使能使用数字量输入 DIn.0 外部控制。 
RES_ERROR 当有错误待决时，该位可用于复位以下反馈位：

• ERR_24V
• ERR_DQA
• ERR_DQB
• ERR_LD

预留 预留的位必须设置为 0。

反馈接口的分配 (S7-1500)
用户程序通过反馈接口从工艺模块中接收当前值和状态信息。

脉冲输出 (S7-1500)
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每个通道的反馈接口 
下表显示了反馈接口的分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0 8 ERR_
SLOT_VAL

ERR_
OUT_VAL

ERR_DQB ERR_DQA 预留 ERR_LD ERR_24V ERR_PWR

1 9 预留 STS_SW_
ENABLE

STS_
READY

预留 STS_LD_
SLOT

预留

2 10 预留 STS_DI STS_DQB STS_DQA STS_
ENABLE

3
...
7

11
...
15

预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。

反馈位/值 说明

ERR_SLOT_VAL 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 1 时），因此不可接受。 
模块从控制接口接收到有效值后，ERR_SLOT_VAL 将立即自动复位。

ERR_OUT_VAL 该位指示 OUTPUT_VALUE 中的值无效。

模块从控制接口接收到有效值后，ERR_OUT_VAL 将立即自动复位。

ERR_DQA 此位指示在输出 DQn.A 处出现短路或过载。如果已启用诊断中断“诊断 DQA”，则在发

生此错误时会触发“数字量输出处错误”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_DQB 此位指示在输出 DQn.B 处出现短路或过载，或者尝试同时置位 SET_DQA 和 SET_DQB 控
制位。如果已启用诊断中断“诊断 DQB”，则在发生此错误时会触发“数字量输出处错误”

诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。
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反馈位/值 说明

ERR_LD 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 0 时），因此不可接受。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_24V 该位指示输出 24 VDC 处发生短路或过载。如果已启用诊断中断，则在发生此错误时会

触发“传感器电源电压短路/过载”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_PWR 该位表示电源电压 L+ 过低。如果已启用诊断中断，则在发生错误时会触发“电源电压故

障”诊断中断。 
电源电压 L+ 再次达到高值后，ERR_PWR 将立即自动复位。

如果没有电源电压，则不设置该位。

STS_SW_ENABLE 该位指示软件使能的状态。 
• 0 表示：软件使能未激活

• 1 表示：软件使能激活

STS_READY 该位表示模块提供有效的用户数据。模块已启动并组态。

STS_LD_SLOT 该位通过状态变化（切换）表示已检测到并执行 LD_SLOT（当 MODE_SLOT = 0 时）的加

载请求。

STS_DI 该位指示数字量输入 DIn.0 的状态。

STS_DQA 该位指示数字量输出 DQn.A 的状态。

STS_DQB 该位指示数字量输出 DQn.B 的状态。

STS_ENABLE 该位指示输出序列激活。

预留 预留位设为 0。

等时同步模式 (S7-1500)
工艺模块支持“等时同步模式”系统功能。如果未使用硬件使能，等时同步模式下输出序列

将在 SW_ENABLE 控制位置位后于时间 To 启动。

更多信息

有关等时同步模式的详细说明，请参见：

• 等时同步模式功能手册可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/109755401) 下载。

• 使用 STEP 7 组态 PROFINET 功能手册可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/49948856) 下载。

脉冲输出 (S7-1500)
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5.1.2.6 直流电机的 PWM 电机 (S7-1500)

功能 (S7-1500)

简介  (S7-1500)
在此操作模式下，双极数字量输出处的工艺模块的相应通道会发送一个脉宽调制信号，用于

沿两个旋转方向控制有刷直流电机。占空比在控制接口中指定。 
每个通道都有双极数字量输出 DQn.A/DQn.B，用于连接直流电机。该模块用作四象限执行器。

DQn.A 和 DQn.B 在模块内连接为 H 桥。有关连接电机的信息，请参见连接部分。

占空比类似电压，因此可决定电机的转速。占空比的符号指示旋转方向。正向驱动电机时，

DQn.A 置位，DQn.B 复位。反向驱动电机时，DQn.A 复位，DQn.B 置位。

可使用以下任一信号停止电机：

• 控制接口中的控制位 SW_ENABLE 复位

• 硬件使能的下降沿 (DIn.0)
• 限位开关的上升沿 (DIn.0)

启动输出序列  
要使用软件使能启动输出序列，需将 SW_ENABLE 控制位 (页 1437)置位。STS_SW_ENABLE 
反馈位指示工艺模块中的软件使能已激活。

另外可通过相应的数字量输入 DIn.0 使用硬件使能。可为数字量输入 DIn.0 组态输入延时。

脉冲图

下图显示了 DIn.0 用作硬件使能时的正向输出序列示例。 
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50 % 20 %

图 5-10 输出序列示例（硬件使能）

如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。在软件使能激活后，输出序列将在硬件使能

的第一个上升沿处启动。如果硬件使能在输入延时期间置位并保持置位，则启动接通延时，

并将 STS_ENABLE 反馈位置位。接通延时到期时，将在相应的数字量输出 DQn.A/DQn.B 处
使用指定占空比输出脉宽调制信号。占空比即为脉冲持续时间与周期持续时间之比。 
如果未使用硬件使能，接通延时会从 SW_ENABLE 的上升沿启动。在等时同步模式下不支持

硬件使能。如果在等时同步模式下组态硬件使能，则模块会将其解析为限位开关。

下图显示了 DIn.0 用作限位开关时的正向输出序列示例。
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50 % 20 %

图 5-11 输出序列示例（限位开关）

中止输出序列

如果复位 SW_ENABLE 控制位，软件使能将取消激活，当前输出序列中止。如果取消，则不

会完成 后一个周期。反馈位 STS_ENABLE、DQn.A 和 DQn.B 复位（发动机停止）。

如果使用硬件使能，则可以通过 DIn.0 的下降沿取消输出序列。如果使用限位开关而不是硬

件使能，则可以通过 DIn.0 的上升沿取消输出序列。

只有重启输出序列后才能重新输出脉冲。

占空比 (S7-1500)
占空比对应于脉冲持续时间与周期持续时间之比（也被称为标间比率）。 
在控制接口 (页 1437)中使用 OUTPUT_VALUE 将占空比设置为 S7 模拟量格式 (DINT)。符号

指定电机的旋转方向。正值表示正向。如果将值置为 0，则电机停止。如果设置 小值，

DQn.B 会在整个周期持续时间内置位。如果设置 大值，DQn.A 会在整个周期持续时间内

置位。如果设置的值高于或低于值范围，则使用 大值或 小值。 
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更改后的占空比在 DQn.A 或 DQn.B 的下一个上升沿处生效。

输出格式 OUTPUT_VALUE 
的值范围

脉冲持续时间

S7 模拟量输出 ‒27648 ... 27648 (OUTPUT_VALUE/27648) × 周期持续时间

在改变旋转方向之前，建议将 OUTPUT_VALUE 设置为值 0（足够长），以便首先停止电机。

如果电机需要斜升或斜降，则必须相应地控制占空比来实现斜坡。

周期持续时间 (S7-1500)
在硬件配置中设置周期持续时间，范围为 100 μs 至 85 s，精度为 1 µs。
此外，用户可通过控制接口更改周期持续时间，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 
(UDINT)。这样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更

改： 

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 1D 后，SLOT 中的值将作为周期持续时间应

用一次，并保持到下一次更改。

通过 SLOT 对 DQn.A/DQn.B 所做的更改会在下一个上升沿生效。

MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 17D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会

作为周期持续时间循环应用。

通过 SLOT 对 DQn.A/DQn.B 所做的更改会在下一个上升沿生效。

更多详细信息，请参见处理 SLOT 参数部分。 

接通延时 (S7-1500)
在硬件配置中设置接通延时，范围为 0 s 至 85 s，精度为 1 µs。
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此外，用户可通过控制接口更改接通延时，方法为在 SLOT 中输入一个新整型值 (UDINT)。这

样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用更改还是循环应用更改：

MODE_SLOT = 0 一次更改：

在相应输出字节写入值 2D 后，SLOT 中的值将作为接通延时应用一

次，并保持到下一次更改。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。 
MODE_SLOT = 1 循环更改：

将值 18D 写入相应输出字节时，SLOT 中的当前值在所有情况下均会

作为接通延时循环应用。

通过 SLOT 所做的更改会在下一个输出序列生效。激活的输出序列不

受该更改影响。 

说明

在等时同步模式下，已组态的接通延时无效。

更多详细信息，请参见处理 SLOT 参数部分。  

组态 (S7-1500)

简介

使用组态软件组态工艺模块，并分配其参数。 
用户程序通过控制接口和反馈接口控制和监视工艺模块功能。
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系统环境

工艺模块可以在下列系统环境中使用：

可能的用途 所需组件 组态软件 在用户程序中

使用 CPU 151xSP 进行

集中式操作

• ET 200SP 自动化系统

• TM Pulse 2x24V
STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

直接访问 I/O 数据中的

控制接口和反馈接口

使用 S7-1500 CPU 进
行分布式操作

• S7-1500 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

使用 S7-300/400 CPU 
进行分布式操作

• S7-300/400 自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

STEP 7 (TIA Portal):
使用硬件配置进行设备组态和

参数设置

STEP 7:
使用 HSP 进行设备组态和参数

设置

第三方系统中 
PROFINET IO 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件： 
使用 GSD 文件进行设备组态和

参数设置

第三方系统中 
PROFIBUS DP 的分布式

运行

• 第三方自动化系统

• ET 200SP 分布式 I/O 系统

• TM Pulse 2x24V

第三方组态软件：

GSD 文件；使用数据记录 128 
进行设备组态和参数设置 

硬件支持包 (HSP)
STEP 7
硬件支持包 (HSP) 可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
23183356) 下载。 
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GSD 文件

ET 200SP 分布式 I/O 系统的相应 GSD 文件可从 Internet 下载：

• GSD 文件 PROFINET IO (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
57138621)

• GSD 文件 PROFIBUS DP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
73016883)

参数设置 (S7-1500)
可使用多种参数来指定工艺模块的属性。根据设置的不同，并非所有参数均可用。当在用户

程序中分配参数时，参数将通过“WRREC”指令和数据记录 128 传送给模块。

在此操作模式下按如下方式设置模块的参数：

参数设置选项 基本操作步骤

STEP 7 (TIA Portal) 中的

硬件配置

1. 在硬件目录的“工艺模块”(Technology modules) 下插入模

块。

2. 设置“直流电机的 PWM”模式，并在硬件配置中设置模块的

其它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
STEP 7 中基于 HSP 的硬件

配置

1. 安装相应的 HSP 文件。

之后可在硬件目录中的“ET 200SP”下找到该模块。 
2. 设置“直流电机的 PWM”模式，并在硬件配置中设置模块的

其它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFINET IO 上
的分布式操作

1. 安装 新的 PROFINET GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFINET IO > I/
O”(Other field devices > PROFINET IO > I/O) 下找到相应模块。

2. 设置“直流电机的 PWM”模式，并在硬件配置中设置模块的

其它参数。

3. 将项目下载到 CPU。
基于 GSD 文件的硬件配

置，用于 PROFIBUS DP 
上的分布式操作

1. 安装 新的 PROFIBUS GSD 文件。

之后可在硬件目录的“其它现场设备 > PROFIBUS DP > I/
O”(Other field devices > PROFIBUS DP > I/O) 下找到相应模块。

2. 将项目下载到 CPU 中。

模块的参数也会使用其默认设置一同下载（请参见下表）。

3. 设置“直流电机的 PWM”模式，使用数据记录 128 在用户程

序中设置其它参数。
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“直流电机的 PWM”模式下的 TM Pulse 2x24V  参数

参数的默认设置以粗体显示在“值范围”(Value range) 列。

表格 5-16 可调整的参数

参数 值范围 范围

通道组态 1 • 双通道 (2 A)
• 单通道 (4 A)

模块

组诊断 • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQA • 取消激活

• 激活

通道

诊断 DQB • 取消激活

• 激活

通道

功能 DI • 输入

• 硬件使能

• 限位开关

通道

数字量输入的输入延时 • 无

• 0.05 ms
• 0.1 ms
• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

通道

周期持续时间 100...1000...85000000 μs 通道

实际周期持续时间 自动计算（只读） 通道

脉冲输出的接通延时 0...85000000 μs 通道

1 使用 STEP 7 的 HSP 或 GSD 文件组态时，可通过选择模块名称来定义通道组态。
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说明

PROFIBUS GSD 组态

使用 PROFIBUS GSD 文件组态时，可能的参数分配均不可用。参数是模块中预分配的默认设

置。设置“直流电机的 PWM”模式，使用数据记录 128 在用户程序中设置其它参数。

地址空间 (S7-1500)

工艺模块的地址空间

表格 5-17 输入和输出地址的大小

  输入 输出

每个工艺通道的大小 8 字节 12 字节

单通道操作时的大小 8 字节 12 字节

双通道操作时的大小 16 字节 24 字节

控制接口和反馈接口 (S7-1500)

说明

STEP 7 (TIA Portal) 和 SIMATIC S7-1200/S7-1500 的 PLC 数据类型 (LPD) 库可从 Internet 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/109482396) 下载。

控制接口的分配 (S7-1500)
用户程序使用控制接口来影响工艺模块的行为。
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每个通道的控制接口 
下表显示了控制接口分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0
…
3

12
…
15

OUTPUT_VALUE
DINT：占空比（S7 模拟量格式）

 
4
…
7

16
…
19

SLOT
UDINT：负载值

8 20 预留 MODE_
SLOT

LD_SLOT

9 21 预留 SW_
ENABLE

10 22 预留 RES_
ERROR

11 23 预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。
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控制位/值 说明

OUTPUT_VALUE 使用该值指定占空比。

值范围：

• 占空比：-27648 至 27648D：

如果低于下限值或高于上限值，则将反馈位 ERR_OUT_VAL 置位，并使用 小值或

大值。

SLOT 使用该值指定负载值。

值范围： 
• 周期持续时间（单位为 μs）：100 至 85000000D

• 接通延时（单位为 μs）：0 到 85000000D

通过 MODE_SLOT 指定单次还是循环应用更改。

无效值会触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL（当 
MODE_SLOT = 1 时）的置位。

MODE_SLOT 通过此位指定想要单次还是循环应用 SLOT 中的更改。

0 表示：在相应输出字节写入相应值后，SLOT 中的值将应用一次，并保持到下一次

更改。通过 SLOT 对接通延时所做的更改会在下一个输出序列生效。通过 SLOT 对周

期持续时间所做的更改会在 DQn.A/DQn.B 的下一个上升沿生效。重新启动模块后，值

会被硬件配置中的值组覆盖。 
1 表示：将相应值写入相应输出字节时，SLOT 的当前值在所有情况下均会循环应用

通过 SLOT 对接通延时所做的更改会在下一个输出序列生效。通过 SLOT 对周期持续

时间所做的更改会在 DQn.A/DQn.B 的下一个上升沿生效。 
LD_SLOT 使用此加载请求指定 SLOT 中值的含义：

• 0000B 表示：无操作，空闲

• 0001B 表示：周期持续时间（单位为 μs）
• 0010B 表示：接通延时（单位为 μs）
未列出的值无效，并触发反馈位 ERR_LD（当 MODE_SLOT = 0 时）或 ERR_SLOT_VAL

（当 MODE_SLOT = 1 时）的置位。

SW_ENABLE 使用此位激活软件使能。如果使用硬件使能，可将其与软件使能相结合。

• 0 表示：停止输出

• 1 表示：启动输出

硬件使能的使用通过参数分配激活。硬件使能使用数字量输入 DIn.0 外部控制。 
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控制位/值 说明

RES_ERROR 当有错误待决时，该位可用于复位以下反馈位：

• ERR_24V
• ERR_DQA
• ERR_DQB
• ERR_LD

预留 预留的位必须设置为 0。

反馈接口的分配 (S7-1500)
用户程序通过反馈接口从工艺模块中接收当前值和状态信息。

每个通道的反馈接口 
下表显示了反馈接口的分配：

起始地

址的相

对字节

偏移

通道

0/1
↓    ↓

 
位 7

 
位 6

 
位 5

 
位 4

 
位 3

 
位 2

 
位 1

 
位 0

0 8 ERR_
SLOT_VAL

ERR_
OUT_VAL

ERR_DQB ERR_DQA 预留 ERR_LD ERR_24V ERR_PWR

1 9 预留 STS_SW_
ENABLE

STS_
READY

预留 STS_LD_
SLOT

预留

2 10 预留 STS_DI STS_DQB STS_DQA STS_
ENABLE

3
...
7

11
...
15

预留

说明

通道 1 仅适用于模块的双通道操作。
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反馈位/值 说明

ERR_SLOT_VAL 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 1 时），因此不可接受。 
模块从控制接口接收到有效值后，ERR_SLOT_VAL 将立即自动复位。

ERR_OUT_VAL 该位指示 OUTPUT_VALUE 中的值无效。

模块从控制接口接收到有效值后，ERR_OUT_VAL 将立即自动复位。

ERR_DQA 此位指示在输出 DQn.A 处出现短路或过载。如果已启用诊断中断“诊断 DQA”，则在发

生此错误时会触发“数字量输出处错误”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_DQB 此位指示在输出 DQn.B 处出现短路或过载，或者尝试同时置位 SET_DQA 和 SET_DQB 控
制位。如果已启用诊断中断“诊断 DQB”，则在发生此错误时会触发“数字量输出处错误”

诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_LD 该位指示 SLOT 或 LD_SLOT 中的值无效（当 MODE_SLOT = 0 时），因此不可接受。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_24V 该位指示输出 24 VDC 处发生短路或过载。如果已启用诊断中断，则在发生此错误时会

触发“传感器电源电压短路/过载”诊断中断。 
使用 RES_ERROR 确认错误后，该位立即复位。

ERR_PWR 该位表示电源电压 L+ 过低。如果已启用诊断中断，则在发生错误时会触发“电源电压故

障”诊断中断。 
电源电压 L+ 再次达到高值后，ERR_PWR 将立即自动复位。

如果没有电源电压，则不设置该位。

STS_SW_ENABLE 该位指示软件使能的状态。 
• 0 表示：软件使能未激活

• 1 表示：软件使能激活

STS_READY 该位表示模块提供有效的用户数据。模块已启动并组态。

STS_LD_SLOT 该位通过状态变化（切换）表示已检测到并执行 LD_SLOT（当 MODE_SLOT = 0 时）的加

载请求。

STS_DI 该位指示数字量输入 DIn.0 的状态。

STS_DQA 该位指示数字量输出 DQn.A 的状态。

STS_DQB 该位指示数字量输出 DQn.B 的状态。

STS_ENABLE 该位指示输出序列激活。

预留 预留位设为 0。
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等时同步模式 (S7-1500)
工艺模块支持“等时同步模式”系统功能。在等时同步模式下，输出序列将在 SW_ENABLE 
控制位置位后于时间 To 启动。周期持续时间也会根据应用周期 (TAPP) 调整，并与其同步。同

步功能在设置控制回路时特别有优势。

模块会调整周期持续时间的分配值，从而生成一个整数比。在 不利的情况下，偏差可达到

应用周期的一半。

示例：

应用周期 TAPP 分配的周期持续时间 
TSetpoint

实际周期持续时间 TActual TAPP:TActual

10 ms 
(10000 μs)

1800 μs 1666 μs 6:1
2000 μs 2000 μs 5:1
3000 μs 3333 μs 3:1
5000 μs 5000 μs 2:1
6000 μs 5000 μs 2:1

12000 μs 10000 μs 1:1
16000 μs 20000 μs 1:2

下图显示的示例是占空比为 50% 时应用周期与周期持续时间的比率为 1:1。 

下图显示的示例是占空比为 50% 时应用周期与周期持续时间的比率为 3:1。
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下图显示的示例是占空比为 50% 时应用周期与周期持续时间的比率为 1:3。

说明

无硬件使能或接通延时 
等时同步模式下不可使用硬件使能或接通延时。

如果在等时同步模式下组态硬件使能，则模块会将其解析为限位开关。

更多信息

有关等时同步模式的详细说明，请参见：

• 等时同步模式功能手册可从 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/
view/109755401) 下载。

• 使用 STEP 7 组态 PROFINET 功能手册可从 Internet (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/49948856) 下载。

5.1.2.7 通道并联 (S7-1500)
两个通道并联时，共同用作一个逻辑通道，其输出电流为 4 A。

下图显示双通道操作，其中两个通道相互独立操作并各自分别组态。
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图 5-12 双通道操作

下图显示仅组态通道 0 的单通道操作。

图 5-13 单通道操作（并联）
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下表列出了高速输出激活/取消激活时可能的负载电流：

  大输出电流

高速输出取消激活 高速输出已激活

双通道操作 2 A 100 mA
单通道模式 4 A 不允许

在硬件配置中使用“通道组态”参数组态该功能。

5.1.2.8 直接控制数字量输出 (S7-1500)

通过用户程序或模块控制输出序列

使用 TM_CTRL_DQ 控制位可定义 DQn.A 和 DQn.B 的控制方式：

TM_CTRL_DQ = 0 TM_CTRL_DQ = 1
在用户程序中使用 SET_DQA 和 SET_DQB 控
制位定义 DQn.A 和 DQn.B 输出的状态。

已组态操作模式的输出序列定义了 DQn.A 和 
DQn.B 输出的状态。

说明

使用直流电机的 PWM 时，直接控制不可用

在“直流电机的 PWM”模式下，TM_CTRL_DQ、SET_DQA 和 SET_DQB 控制位无作用。

脉冲图

通过设置 TM_CTRL_DQ 不会中止激活的输出序列。不论 TM_CTRL_DQ 的状态如何，模块都

会在内部启动输出序列。 
下图显示了直接控制 DQn.A 的输出序列示例：
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图 5-14 直接控制 DQn.A 的输出序列（脉冲输出模式）示例：

说明

如果同步设置了 SET_DQA 和 SET_DQB 控制位，ERR_DQB 位会在反馈接口中置位，仅有数

字量输出 DQn.A 置位。

通过置位 RES_ERROR 来确认错误后，ERR_DQB 位立即复位。

除了主设定值 OUTPUT_VALUE 外，用户可更改其它参数的设定值。
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在控制接口中通过 SLOT 指定负载值。根据操作模式，可使用 LD_SLOT 加载请求指定 SLOT 中
值的含义：

LD_SLOT SLOT 中值的含义 使用值时的操作模式 SLOT 的数据

类型

0D 无操作，空闲 所有操作模式 —
1D 周期持续时间 • 脉冲宽度调制 PWM

• 脉冲串

• 直流电机的 PWM

UDINT

2D 接通延时 • 脉冲输出

• 脉冲宽度调制 PWM
• 脉冲串

• 频率输出

• 直流电机的 PWM
3D 关断延时 • 接通/关断延时

4D 占空比 • 脉冲串

5D 斜升抖动，

斜降抖动

• 脉冲宽度调制 PWM 2 × INT

6D 抖动幅值 • 脉冲宽度调制 PWM UDINT
7D 抖动周期持续时间 • 脉冲宽度调制 PWM

这样用户可以使用 MODE_SLOT 控制位来选择想要单次应用相应值更改还是循环应用相应值

更改。

MODE_SLOT
一次更改 (MODE_SLOT = 0)
当 OUTPUT_VALUE 以外的其它参数必须偶尔更改时，建议一次更改。这种情况下模块不会

复位。与之相比，如果通过传输新参数数据记录来进行更改，则模块将复位。

一次更改时使用以下参数：

控制参数 • SLOT
• LD_SLOT
• MODE_SLOT
• RES_ERROR

反馈参数 • STS_LD_SLOT
• ERR_LD
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要进行一次更改，请按下列步骤操作：

1. 检查之前的作业是否成功执行，即 STS_LD_SLOT 是否已更改且 ERR_LD 未置位。

2. 如果 ERR_LD 置位：

– 写入 LD_SLOT = 0 并通过设置 RES_ERROR 确认错误。继续步骤 1。
或

– 在 SLOT 和 LD_SLOT 中写入一个有效值并通过设置 RES_ERROR 确认错误。继续步骤 1。
3. 在 SLOT 中输入一个新值。

4. 在 LD_SLOT 中输入更改的值。

说明

一次更改与循环更改有所不同，相同的参数不会连续更改两次。如果要连续两次更改相

同的参数，则必须在两个作业之间插入“空闲作业”(LD_SLOT = 0)。

5. 继续步骤 1。

说明

该步骤也在附录的图中进行了详细说明。

说明

重新启动模块后，模块内部数据记录中相关参数的值会被硬件配置中的值组覆盖。

循环更改 (MODE_SLOT = 1)
当 OUTPUT_VALUE 以外的其它参数需要循环更改时，建议循环更改。 

说明

通过将 LD_SLOT 和 MODE_SLOT 设置为 0 可以在输出序列期间停止周期更改。将保留到此

时为止更改的值。

流程图

下图举例说明了几种基本序列：
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1
a

在 SLOT 和 LD_SLOT 中写入一个有效值。

1
b

STS_LD_SLOT 反馈位切换了状态，因为模块识别并执行了 LD_SLOT 加载请求。SLOT 中的值将立即应用，

并保持到 LD_SLOT 下一次变更。相关参数会在模块内部数据记录中更新，并在下一个输出序列生效。

2
a

在 LD_SLOT 中写入一个有效的更改值，在 SLOT 中写入一个无效值。

2
b

SLOT 中的值无效，因此 ERR_SLOT_LD 反馈位置位。该值未应用。

2c 将 RES_ERROR 控制位置位后才能确认错误。

2
d

反馈位 ERR_LD 复位。

2
e

复位 RES_ERROR 控制位。

3
a

在 SLOT 和 LD_SLOT 中写入一个有效的更改值。

3
b

STS_LD_SLOT 反馈位切换了状态，因为模块识别并执行了 LD_SLOT 加载请求。SLOT 中的值将立即应用，

并保持到 LD_SLOT 下一次变更。相关参数会在模块内部数据记录中更新，并在下一个输出序列生效。

4
a

将 MODE_SLOT 置位并在 SLOT 和 LD_SLOT 中循环写入有效值。SLOT 中的值（循环）应用，并在下一个

输出序列生效。但相应的更改不会保存。

4
b

在 SLOT 中循环写入无效值。

4c SLOT 中的值无效，因此 ERR_SLOT_VAL 反馈位置位。SLOT 中的相应值未应用。
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4
d

在 SLOT 中循环写入有效值。

4
e

由于模块再次收到有效值，ERR_SLOT_VAL 反馈位自动复位。
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5.1.3 脉冲输出的基本原理（紧凑型 CPU） (S7-1500)

5.1.3.1 工作模式 (S7-1500)

概述 (S7-1500)
在本章节中，列出了固件版本 V2.0 的 CPU 的新功能。

操作模式 应用 客户收益

脉宽调制 (页 1452) 
(PWM)

在 PWM 操作模式下，输出模块的控制效率

大幅提升且功率损耗显著降低（温升量、

轴高度）。 
例如，使用脉宽调制进行以下控制：  
• 加热电阻的温度 
• 比例阀门的线圈吸合力，将阀门的位置

从关闭切换到完全打开 
• 电机从静止到全速运转时的速度

使用脉宽调制时，会在数字量输出端输出一

个具有指定周期持续时间和可变占空比的信

号。占空比即为脉冲持续时间与周期持续时

间之比。在 PWM 模式下，可控制占空比和周

期持续时间。

通过脉宽调制模式，可改变输出电压的平均

值。根据连接的负载，可对所连接的负载电

流或功率进行控制。

频率输出 (页 1457) 高频率可达 100 Khz，但带有简单数字

量输出的 CPU 无法达到这一频率范围。

因此，可以极为准确的生产各种频率。 
即使传输状态不理想，接收器也可准确地重

构该信息。 
在频率输出模式中，与周期长度 (PWM) 相
比，采用高频率时的频率值分配更为精确。

脉冲串输出 (PTO) 
(页 1459)

Pulse Train Output 是 SIMATIC 控制器与驱

动装置间的一种简单的通用接口。

PTO 支持用于全球多种步进电机和伺服驱

动器中，并且应用于众多定位应用中（如

调整轴和进给轴等）。

PTO 也称为脉冲/方向接口。脉冲/方向接口由

两个信号组成。脉冲输出的频率代表速度，

输出的脉冲数量代表行进距离。方向输出用

于定义行进的方向。这意味着指定的位置精

度在一个增量范围内。 
脉冲/方向接口特别适合于对工艺对象 
TO_SpeedAxis、 TO_PositioningAxis 和 
TO_SynchronousAxis 的操作。可使用 
TO_MeasuringInput 检测驱动轴上的测量输

入。
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操作模式：脉冲宽度调制 (PWM) (S7-1500)

属性

紧凑型 CPU 的脉宽调制 (PWM) 模式有以下技术特性：

  小值 大值

标准输出 高速输出取消激

活

高速输出已激活 标准输出 高速输出取消

激活

高速输出已

激活

脉冲持续

时间

负载大于 > 0.1 A 
时为 100 µs 1)

负载大于 > 2 mA 
时为 200 µs 1)

负载大于 > 0.1 A 
时为 20 µs 1)

负载大于 > 2 mA 
时为 40 µs 1)

2 µs 1)  
10,000,000 µs (10 s)

周期持续

时间

10 ms 2) 100 μs 2) 10 μs

1) 理论上可出现更小的值，但根据所连接的负载，输出电压不能再输出完整矩形脉冲

2) 与负载有关

工作原理

使用脉宽调制时，会在数字量输出端输出一个具有指定周期持续时间和可变占空比的信号。

占空比即为脉冲持续时间与周期持续时间之比。在 PWM 模式下，可控制占空比和周期持续

时间。

使用脉宽调制时，可调节输出电压的平均值。根据连接的负载，可利用此方法控制负载电流

或功耗。

用户可以周期持续时间的百分数（0 至 100）、千分数（0 至 1, 000）、万分数（0 至 
10,000）或 S7 模拟量格式来指定脉冲持续时间。

① 周期持续时间

② 脉冲持续时间

脉冲持续时间范围为 0（无脉冲，始终关断）至满量程偏差（无脉冲，周期持续时间始终导

通）。
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例如，PWM 输出可用于控制电机从静止到全速运转的速度，也可用于控制阀门从闭合到全

开的位置。

四个针对 PWM 和脉冲串输出 (PTO) 的脉冲发生器可用于控制高速脉冲输出（高速输出）。

PTO 由工艺对象定位轴、速度轴或同步轴使用。可将每个发生器分配给 PWM 或 PTO，但不

能同时分配给二者。

可在 STEP 7 (TIA Portal) 中组态脉冲宽度调制 (PWM) 模式。  
脉冲宽度调制模式具有以下功能：

• 如果“高速输出 (0.1 A)”选项已激活，则可在 100 mA 电流时生成 2 μs 小脉冲。如果

“高速输出 (0.1 A)”选项未激活，则可在负载 > 0.1 A 时生成 20 µs 小脉冲持续时间；在

负载 ≥ 2mA 且 大电流为 0.5 A 时生成 40 µs 小脉冲持续时间。如果使用标准输出，则

可在负载 > 0.1 A 时生成 100 µs 小脉冲持续时间；在负载 ≥ 2mA 时生成 200 µs 小

脉冲持续时间。

• 通过控制和反馈接口可以手动控制通道的脉冲输出 (DQA)。
• 组态对 CPU STOP 的响应。切换到 CPU STOP 后，脉冲输出 (DQA) 设置为指定状态。

控制器

在脉冲宽度调制 (PWM) 模式下，用户程序可以直接访问通道的控制和反馈接口。 
支持通过指令 WRREC/RDREC 和参数分配记录 128 进行重新组态。更多详细信息，请参见相

应产品手册的“参数数据记录 (PWM)”章节。

通过控制接口的 OUTPUT_VALUE 字段可控制脉宽的导通系数。脉冲宽度调制根据该值生成

连续脉冲。周期持续时间可调。 
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SW_ENABLE

STS_SW_ENABLE

STS_ENABLE

TM_CTRL_DQ

1

0

启动输出序列

控制程序必须通过软件使能 (SW_ENABLE 0 → 1) 为输出序列输出使能命令。反馈位 
STS_SW_ENABLE 指示 PWM 存在未决软件使能。

如果软件使能已激活（正信号沿），STS_ENABLE 置位。一旦设置 SW_ENABLE，输出序列

就会连续运行。

说明

输出控制信号 TM_CTRL_DQ 
• 如果 TM_CTRL_DQ = 1，工艺功能会接管控制，并在输出 PWM DQA 生成脉冲序列。

• 如果 TM_CTRL_DQ = 0，应用程序会接管控制，用户可通过控制位 SET_DQA 直接设置输出 
PWM DQA。

取消输出序列

如果取消软件使能 (SW_ENABLE = 1 → 0)，则将会取消当前的输出序列。 后的周期持续时

间未完成。STS_ENABLE 和数字量输出 PWM DQA 立即置 0。
只有重启输出序列后才能重新输出脉冲。
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小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期

可以使用“ 小脉冲持续时间”参数分配 小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期。

• 脉冲持续时间由工艺功能或 PWM 通道决定，该时间若小于周期持续时间减去 小脉冲持

续时间，则将被抑制。

• 脉冲持续时间由工艺功能或 PWM 通道决定，该时间若大于周期持续时间减去 小脉冲间

隔周期，将被设为周期持续时间的值（支持连续输出）。

1

2

3

4

5

① 周期持续时间

② 周期持续时间减去 小脉冲间隔周期

③ 小脉冲持续时间

③ OUTPUT_VALUE（千分之一占空比）

③ 脉冲持续时间

设置和更改脉冲导通系数

OUTPUT_VALUE 为当前周期持续时间分配了导通系数。用“输出格式”参数选择控制接口的 
OUTPUT_VALUE 字段取值范围。

• 每 100 单位输出格式：取值范围为 0 到 100
脉冲持续时间 = (OUTPUT_VALUE/100) x 周期持续时间。

• 输出格式 1/1000：取值范围为 0 到 1,000
脉冲持续时间 = (OUTPUT_VALUE/1,000) x 周期持续时间。

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1455



• 输出格式 1/10000：取值范围为 0 到 10,000
脉冲持续时间 = (OUTPUT_VALUE/10,000) x 周期持续时间。

• 输出格式“S7 模拟量输出”：取值范围为 0 到 27,648
脉冲持续时间 = (OUTPUT_VALUE/27 648) x 周期持续时间。

通过控制程序可直接分配 OUTPUT_VALUE。将在输出的下一个上升沿应用新的 
OUTPUT_VALUE。

设置和更改周期持续时间

• 永久更新

周期持续时间永久通过控制接口控制。MODE_SLOT 位必须置位（“1”表示永久更新）；

LD_SLOT 必须设为值 1（“1”表示周期持续时间）。在 SLOT 字段设置周期值。单位始终为

毫秒。

– 高速输出已激活：SLOT 字段数值范围为 10 μs 至 10,000,000 μs (10 s)
– 高速输出取消激活：SLOT 字段数值范围为 100 μs 至 10,000,000 μs (10 s)
– 标准输出（100 Hz 输出）：SLOT 字段数值范围为 10,000 µs (10 ms) 至 10,000,000 µs 

(10 s)
• 单独更新

在组态参数中设置周期持续时间。可以选择通过控制接口执行单独的更新。MODE_SLOT 
位必须置位（“0”表示单独更新）；LD_SLOT 必须设为值 1（“1”表示周期持续时间）。在 
SLOT 字段设置周期持续时间值。单位始终为毫秒。

– 高速输出已激活：参数数值范围为 10 μs 至 10,000,000 μs (10 s)
– 高速输出取消激活：参数数值范围为 100 μs 至 10,000,000 μs (10 s)
– 标准输出（100 Hz 输出）：参数数值范围为 10,000 µs (10 ms) 至 10,000,000 µs 

(10 s)
将在输出的下一个上升沿应用新周期持续时间。

设置 小脉冲持续时间和 小脉冲间隔周期

可以使用通道参数组态“ 小脉冲持续时间”将 小脉冲持续时间以及 小脉冲间隔周期指

定为 0 至 10,000,000 μs (10 s) 之间的双字型数值。

脉冲宽度调制 (PWM) 模式的输出信号

输出信号 含义 取值范围

数字量输出 PWM DQA 处的连续脉

冲电流

在 PWM DQA 数字量输出处按设定的占空

比和周期持续时间输出一个脉冲。

连续脉冲电流
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操作模式：频率输出 (S7-1500)
相比在 PWM 模式下使用周期持续时间，在此操作模式下可以更加精确地分配一个高频频率

值。

数字量输出端生成一个分配频率且导通系数恒定为 50% 的矩形信号。

频率输出模式具有以下功能：

• 如果“高速输出 (0.1 A)”选项已激活，则可在 100 mA 电流时生成 2 μs 小脉冲。如果

“高速输出 (0.1 A)”选项未激活，则可在负载 > 0.1 A 时生成 20 µs 小脉冲持续时间；在

负载 ≥ 2mA 且 大电流为 0.5 A 时生成 40 µs 小脉冲持续时间。

如果使用标准输出，则可在负载 > 0.1 A 时生成 100 µs 小脉冲持续时间；在负载 ≥ 2mA 
且 大电流为 0.5 A 时生成 200 µs 小脉冲持续时间。

  小值 大值

标准输出 高速输出取消

激活

高速输出已激

活

标准输出 高速输出取消

激活

高速输出已激

活

频率 0.1 Hz 100 Hz 1) 10 kHz 1) 100 kHz
1) 与负载有关

• 通过控制和反馈接口可以手动控制通道的脉冲输出 (DQA)。
• 组态对 CPU STOP 的响应。切换到 CPU STOP 后，脉冲输出 (DQA) 设置为指定状态。

控制器

在频率输出模式下，用户程序可以直接访问通道的控制和反馈接口。

支持通过指令 WRREC/RDREC 和参数分配记录 128 进行重新组态。更多详细信息，请参见相

应紧凑型 CPU 的“参数数据记录 (PWM)”章节。
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启动输出序列

控制程序必须通过软件使能 (SW_ENABLE 0 → 1) 为输出序列发出使能命令。反馈位 
STS_SW_ENABLE 指示脉冲发生器存在未决软件使能。

如果软件使能已激活（正信号沿），STS_ENABLE 置位。一旦设置 SW_ENABLE，输出序列

就会连续运行。

说明

输出控制信号 TM_CTRL_DQ 
• 如果 TM_CTRL_DQ = 1，工艺功能会接管控制，并在输出 PWM DQA 生成脉冲序列。

• 如果 TM_CTRL_DQ = 0，应用程序会接管控制，用户可通过控制位 SET_DQA 直接设置输出 
PWM DQA。

取消输出序列

如果在频率输出期间取消软件使能 (SW_ENABLE = 1 → 0)，则将会取消当前的输出序列。

后的周期持续时间未完成。STS_ENABLE 和数字量输出 PWM DQA 立即设置为 0。
只有重启输出序列后才能重新输出脉冲。
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设置和更改输出值（频率）

在控制接口的控制程序中可直接通过 OUTPUT_VALUE 设定频率。该值采用实数格式，单位

始终为“Hz”。可能的范围取决于参数“高速输出 (0.1 A)”，如下所示：

• 高速脉冲输出取消激活

– 频率 (OUTPUT_VALUE) 0.1 Hz 至 10,000 Hz
• 高速脉冲输出已激活

– 频率 (OUTPUT_VALUE) 0.1 Hz 至 100,000 Hz
• 标准输出（100 Hz 输出）

– 频率 (OUTPUT_VALUE)：0.1 Hz 至 100,000 Hz
新频率将在下一个周期开端应用。新频率对下降沿或脉冲暂停比（占空比）没有影响。不过，

根据之前设定的频率，应用程序可能需要花费 10 s。

输出频率的精度

在数字量输出 PWM DQA 处输出精度与频率相关的组态输出频率。有关精度与所用频率的关

系概述，请参见相应紧凑型 CPU 产品手册中的“输出互连概述”部分。

频率输出模式的输出信号

输出信号 含义 取值范围

数字量输出 PWM DQA 处的连续脉

冲电流

在 PWM DQA 数字量输出处按分配的频率

输出一个脉冲。

连续脉冲电流

操作模式：PTO (S7-1500)

控制

对于脉冲发生器 (PTO) 的四种工作模式，脉冲输出通道由 Motion Control 通过工艺对象 
TO_SpeedAxis、TO_PositioningAxis 和 TO_SynchronousAxis 来控制。对于这些操作模式，

通道的控制和反馈接口可采用标准报文 3 部分实施 PROFIdrive 接口。

有关 Motion Control 的使用及其组态的详细说明，请参见运动控制在线帮助及 S7-1500 运
动控制功能手册 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/59381279)。

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1459

http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/59381279


信号类型

PTO 模式分为以下四种信号类型：

• PTO（脉冲 (P) 和方向 (D)）：

一个输出 (P) 控制脉冲，一个输出 (D) 控制方向。脉冲生成时，D 为“高电平”（有效），

则为反向。脉冲生成时，D 为“低电平”（无效），则为正向。

1 2

① 正旋转方向

② 负旋转方向

• PTO（向上计数 (A)，向下计数 (B)）：

一个输出 (A) 的输出脉冲对应正向，另一个输出 (B) 的输出脉冲对应负向。

1 2

① 正旋转方向

② 负旋转方向

脉冲输出 (S7-1500)
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• PTO（A、B 相移）：

输出脉冲将以指定速度由两个输出输出，但相移为 90 度。这涉及单重脉冲输出，其中脉

冲的持续时间即为在信号 B 处于低电平状态时，信号 A 的两次跳转之间的时间。

在信号 B 处于低电平状态时，信号 A 的上升沿将生成正向转动。在信号 B 处于低电平状

态时，信号 A 的下降沿将生成负向转动。

A 超前于 B（正旋转方向） A 落后于 B（负旋转方向）

脉冲数 脉冲数

• PTO（A、B 相移，四重）：

输出脉冲将以指定速度由两个输出输出，但相移为 90 度。该信号类型涉及一个四倍频脉

冲输出，每个沿转换对应于一个增量。因此，信号 A 的一个完整周期包含四个增量。这

两个输出的信号频率均为 100 kHz，举例来说，通过这种方法可将它们用于输出一个每

秒提供 400 000 个增量的控制信号。

正向生成计数脉冲还是反向生成计数脉冲由一个信号的边沿方向和另一信号的逻辑状态

具体决定。 

A 超前于 B（正旋转方向） A 落后于 B（负旋转方向）

脉冲数 脉冲数
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PTO 通道对 CPU STOP 模式的响应

PTO 通道取消驱动器使能（在驱动器使能输出已组态的情况下），并在组态用于信号跟踪 A 
和 B 的硬件输出端输出速度设定值 0，从而对切换到 CPU STOP 模式作出响应。PTO 通道对 
CPU STOP 的响应不可组态。

说明

对 CPU STOP 模式的响应

发生 CPU STOP 后，为 PTO 输出 A 和 B 分配的硬件输出可切换至信号状态“高电平”(1) 并且/
或者保持该状态。不能保障将两个硬件输出切换到“低电平”(0) 或使其保持该状态。

5.1.3.2 功能 (S7-1500)

功能：高速输出 (S7-1500)
“高速输出 (0.1 A)”功能可增强数字量输出（DQ0 至 DQ7）的信号时钟。开关边沿信号的延

迟、波动、抖动更小，升降时间更短。

“高速输出 (0.1 A)”适用于以更精确的时钟生成脉冲信号，但所提供的负载电流更低。

对于 PWM 和频率输出操作模式，请在 STEP 7 (TIA Portal) 中选择通道的高速输出。在运行

期间，还可以通过数据记录在程序的帮助下更改参数分配。

高速脉冲输出（高速输出）可用于以下模式：

• PWM
• 频率输出

• PTO（PTO 模式的脉冲输出始终为“高速输出 (0.1 A)”）

高速输出 

  小值 大值

高速输出取消激活 高速输出已激活 高速输出取消激活 高速输出已激活

脉冲输出 (S7-1500)
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脉冲持续时间 负载大于 > 0.1 A 时
为 20 µs 1)

负载大于 > 2 mA 时
为 40 µs 1)

2 µs 1)  
10,000,000 μs (10 s)

周期持续时间 100 μs 2) 10 μs
频率 0.1 Hz 10 kHz 2) 100 kHz

1) 理论上可出现更小的值，但根据所连接的负载，输出电压不能再输出完整矩形脉冲

2) 与负载有关

功能：脉冲输出的直接控制 (DQA) (S7-1500)

脉冲输出的直接控制 (DQA)
在“脉宽调制 PWM”和“频率输出”模式下，可直接通过控制程序设定脉冲发生器的脉冲输

出 (DQA)。通过复位控制接口的 PWM 通道输出控制位 (TM_CTRL_DQ = 0) 来选择用于 DQ 直
接控制的功能。

脉冲输出的直接控制 (DQA) 对于调试控制系统自动化非常有用。

当在脉冲输出序列期间选择直接控制脉冲输出 (DQA) 时，序列会在后台继续运行，这样输

出序列在通道再次接管控制（设置 TM_CTRL_DQ = 1）时继续运行。

可以通过控制位 SET_DQA 指定脉冲输出 (DQA) 的状态。

设置 TM_CTRL_DQ = 1 时，需取消选择对脉冲输出 (DQA) 的直接控制，等待通道接管进程。

如果输出序列仍在运行（STS_ENABLE 仍有效），PWM 通道将再次接管输出控制。如果 
TM_CTRL_DQ = 1 且 STS_ENABLE 未激活，模块的通道也会接管处理过程，不过随后会在输

出端输出“0”。

说明

PWM 通道的输出信号 TM_CTRL_DQ
• 如果 TM_CTRL_DQ = 1，工艺功能会接管控制，并在输出 PWM DQA 生成脉冲序列。

• 如果 TM_CTRL_DQ = 0，用户程序会接管控制，用户可通过控制位 SET_DQA 直接设置 PWM 
DQA。

脉冲输出 (S7-1500)
5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1463



5.1.4 脉冲输出的基本原理 (TM PTO) (S7-1500)

5.1.4.1 Pulse Train Output (PTO) (S7-1500)

应用

Pulse Train Output 是 SIMATIC 控制器与驱动装置间的一种简单的通用接口。PTO 支持用于

全球多种步进电机和伺服驱动器中，并且应用于众多定位应用中（如调整轴和进给轴等）。

PTO 也称为脉冲/方向接口。脉冲/方向接口由两个信号组成。脉冲输出的频率代表速度，输

出的脉冲数量代表行进距离。方向输出用于定义行进的方向。这意味着指定的位置精度在一

个增量范围内。脉冲/方向接口特别适合于对工艺对象 TO_SpeedAxis、 TO_PositioningAxis 
和 TO_SynchronousAxis 的操作。可使用 TO_MeasuringInput 检测驱动轴上的测量输入。

控制

脉冲输出通道的控制在 S7‑1500 Motion Control 中首先提供，并通过工艺对象 
TO_SpeedAxis、TO_PositioningAxis 和 TO_SynchronousAxis  实现。

有关使用轴工艺对象组态工艺模块的详细说明，请参见 S7‑1500T Motion Control 功能手册的

“组态”一章，手册可在 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/view/
109481326) 上下载。

信号类型

工艺模块支持下列四种信号类型：

说明

脉冲宽度是根据为相应通道设置的 大脉冲频率永久设定的。
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• PTO（脉冲 (P) 和方向 (D)）：

一个输出 (P) 控制脉冲，一个输出 (D) 控制方向。脉冲生成时，D 为“高电平”（有效），

则为反向。脉冲生成时，D 为“低电平”（无效），则为正向。 
1 2

① 正旋转方向

② 负旋转方向

• PTO（脉冲 (A) 和方向 (B)）：

一个输出 (A) 的输出脉冲对应正向，另一个输出 (B) 的输出脉冲对应负向。

1 2

① 正旋转方向

② 负旋转方向
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• PTO（A、B 相移）：

输出脉冲将由两个具有指定速度但相移 90 度的输出进行输出。这涉及单重脉冲输出，其

中脉冲的持续时间即为在信号 B 处于低电平状态时，信号 A 的两次跳转之间的时间。

在信号 B 处于低电平状态时，信号 A 的上升沿将生成正向转动。在信号 B 处于低电平状

态时，信号 A 的下降沿将生成负向转动。

A 超前于 B（正旋转方向） A 落后于 B（负旋转方向）

位置 位置

• PTO（A、B 相移，四重）：

输出脉冲将由两个具有指定速度但相移 90 度的输出进行输出。该信号类型涉及一个四倍

频脉冲输出，每个沿转换对应于一个增量。因此，信号 A 的一个完整周期包含四个增量。

这两个输出的信号频率均为 100 kHz，举例来说，通过这种方法可将它们用于输出一个

每秒提供 400 000 个增量的控制信号。

正向生成计数脉冲还是反向生成计数脉冲由一个信号的边沿方向和另一信号的逻辑状态

具体决定。 

A 超前于 B（正旋转方向） A 落后于 B（负旋转方向）

位置 位置
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5.2 使用模块 (S7-1500)

5.2.1 使用 TM Pulse 2x24V (S7-1500)

5.2.1.1 工艺模块的组态与参数分配 (S7-1500)

在硬件配置中添加一个工艺模块 (S7-1500)

要求

• 已创建项目。

• 已创建 CPU。
• 已创建 ET 200 分布式 I/O。

步骤   
要在硬件配置中添加工艺模块，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择模块机架。

3. 从模块目录中选择工艺模块：
“工艺模块 > 脉冲输出 > TM Pulse 2x24V > 部件编号”(Technology modules > Pulse output > 
TM Pulse 2x24V > Article number)

4. 将工艺模块拖动到模块机架中的所需插槽。

参数设置（硬件配置）打开 (S7-1500)

从设备视图中打开

请执行以下操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 单击所需模块。

脉冲输出 (S7-1500)
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通道组态 (S7-1500)

通道组态

该参数用于指定两个通道是否并联。

通道组态 含义

2 个通道 (2 A)
（默认值）

两个通道单独运行，并且各自的 大输出电流均为 2 A。

1 个通道 (4 A) 两个通道并联，共同用作一个逻辑通道，其 大输出电流为 4 A。
使用控制接口的所有参数设置和操作必须将地址与通道 0 配合

使用。仅为通道 0 提供反馈信号。

控制和反馈接口仅限于一个通道。通道 1 无法组态或运行。 
电流测量添加两个通道的测量值。

说明

高速输出

只能为通道组态“2 个通道 (2 A)”(2 Channels (2 A)) 选择“高速输出 (0.1 A)”(High-Speed 
Output (0.1 A))。

脉冲输出 (S7-1500)
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工作模式 (S7-1500)

操作模式

使用此参数指定将该工艺模块的通道用于哪种功能。这将定义“参数”(Parameters) 下的设

置选项。

操作模式 含义 与模式相关的参数 (页 1472)
脉冲输出 通道输出单个脉冲。脉冲持续时间在控制接口中指

定。

• 高速输出 (0.1 A)
• 功能 DI
• 输入延时

• 接通延时

脉宽调制 PWM
（默认值）

通道输出一个脉冲宽度调制信号。占空比和/或电

流设定值在控制接口中指定。

• 高速输出 (0.1 A)
• 功能 DI1

• 输入延时

• 输出格式

• 小脉冲持续时间

• 周期持续时间

• 实际周期持续时间

• 接通延时 1
• 抖动

• 斜升抖动斜率

• 斜降抖动斜率

• 抖动幅值

• 抖动周期持续时间

• 电流控制

• 启用比例作用

• 启用积分作用

• 启用微分作用

• 参考电流值

• 死区宽度

• 调节值上限

• 调节值下限

• 比例增益

• 积分时间

• 微分作用时间

• 微分作用的延迟时间

脉冲输出 (S7-1500)
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操作模式 含义 与模式相关的参数 (页 1472)
脉冲串 通道输出多个脉冲。脉冲数在控制接口中指定。 • 高速输出 (0.1 A)

• 功能 DI
• 输入延时

• 输出格式

• 周期持续时间

• 实际周期持续时间

• 接通延时

• 占空比

接通/关断延时 通道输出具有指定的 DI0 开关延迟的脉冲。接通延

时在控制接口中指定。

• 高速输出 (0.1 A)
• 输入延时

• 关断延时

频率输出 通道输出一个占空比固定为 50% 的信号。频率在

控制接口中指定。

• 高速输出 (0.1 A)
• 功能 DI
• 输入延时

• 输出格式

• 接通延时

直流电机的 PWM 通道输出一个用于沿两个旋转方向控制直流电机的

脉宽调制信号。占空比在控制接口中指定。

• 功能 DI1

• 输入延时

• 输出格式

• 周期持续时间

• 实际周期持续时间

• 接通延时 1

1 在等时同步模式下无法分配参数

脉冲输出 (S7-1500)
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对 CPU STOP 模式的响应 (S7-1500)
对 CPU 转入 STOP 模式的响应         
该参数用于确定较高级别的控制器发生故障时通道的响应。

对 CPU STOP 模式的响应 含义

输出替换值

（默认）

通道在数字量输出上输出组态的替代值，直到 CPU 进行下一

次 STOP-RUN 模式的转换。只能为两个数字量输出之一组态

替代值 1。
激活的输出序列停止，STS_ENABLE 反馈位复位。

发生 STOP-RUN 切换后，模块将返回到其启动状态。必须先

将 SW_ENABLE 控制位复位，然后才能启动新的脉冲输出。

继续工作 通道继续工作。

数字量输出根据参数分配继续进行切换。因此激活的输出序

列将继续工作。如果已组态硬件使能，也可以使用 DIn.0 开
始其它输出序列。

发生 STOP-RUN 切换后，工艺模块的组态未复位。

DQA 的替代值

借助该参数，可以在“输出替代值”(Output substitute value) 下，指定 CPU 进入 STOP 模式

时工艺模块向数字量输出 DQA 输出哪个值。

默认设置为“0”。

DQB 的替代值

借助该参数，可以在“输出替代值”(Output substitute value) 下，指定 CPU 进入 STOP 模式

时工艺模块向数字量输出 DQB 输出哪个值。

默认设置为“0”。

说明

只能为两个数字量输出之一选择默认值 1。

诊断 (S7-1500)
在基本参数中启动诊断中断后，工艺模块可以触发附加的诊断中断。这些诊断中断在中断 OB 
中进行处理。
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组诊断

使用该参数指定在出现以下错误时是否触发诊断中断：

• 电源电压故障（反馈位 ERR_PWR）
• 传感器电源短路或过载（反馈位 ERR_24V）
• 无负载电压

• 过热

默认设置中禁用该参数。

诊断 DQA
使用该参数指定在数字量输出 DQA 出错时是否触发诊断中断“数字量输出出错”(Error at 
digital outputs)。无论是否触发上述中断，出错时，反馈位 ERR_DQA 都会置位。

默认设置中禁用该参数。

诊断 DQB
使用该参数指定在数字量输出 DQB 出错时是否触发诊断中断“数字量输出出错”(Error at 
digital outputs)。无论是否触发上述中断，出错时，反馈位 ERR_DQB 都会置位。

默认设置中禁用该参数。

参数 (S7-1500)

高速输出 (0.1 A)
使用此参数指定相应的数字量输出是否以快速推挽方式进行切换工作。

选项 含义

激活 数字量输出以快速推挽方式切换，并可承受 0.1 A 的额定负载电流。

推挽式切换交替切换为 DC 24 V 和地。这样便可用于快速边沿。 
禁用

（默认）

数字量输出以快速推挽方式切换，并可承受 2A 的额定负载电流。

脉冲输出 (S7-1500)
5.2 使用模块 (S7-1500)

使用工艺功能

1472 编程和操作手册, 11/2022



说明

通道组态

只能通过通道组态“2 通道 (2 A)”来选择该参数。

说明

不能在带有电流控制的“直流电机 PWM”和“脉冲宽度调制 PWM”操作模式下使能此参数。

功能 DI
通过组态数字量输入，指定切换时数字量输入将触发哪些功能。

您可以从以下选项中选择：

功能 含义

输入

（预选）

没有为相应的数字量输入分配任何功能。CPU 可通过反馈接口读取

数字量输入的信号状态。

硬件使能 将相应的数字量输入用作输出序列的使能输入。

限位开关 在“直流电机的 PWM”模式下，将相应的数字量输入用作直流电机

的外部限位开关。

输入延时

这个参数可以用于抑制在通道数字量输入处的信号噪声。仅在信号保持稳定的时间大于所组

态的输入延时时间时，才能检测到该更改。

可以从以下输入延时中进行选择：

• 无

（输入延时为 4 μs， 小脉冲宽度为 3 μs）
• 0.05 ms
• 0.1 ms （默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
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• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果选择“无”(None) 或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。

输出格式

使用此参数指定用来计算占空比或电流设定值的格式或值范围：

输出格式 值范围

S7 模拟量输出 “直流电机的 PWM”模式：

‒27648 ... 27648
其他操作模式：

0 ... 27648
（“27648”对应于参考电流值的 100%）

1/100
（默认值）

0 ... 100

1/1000 0 ... 1000
1/10000 0 ... 10000

说明

在“频率输出”模式下，将“1 Hz”选作输出格式，且无法更改。

在“直流电机 PWM”模式下，选择“S7 模拟量输出”作为输出格式且无法更改。

小脉冲持续时间

该参数用于为 PWM 信号指定允许的 短脉冲持续时间。

低于该值的脉冲和暂停将被抑制。

默认设置为“0 μs”。

说明

如果激活了“电流控制”(Current control)，则“ 短脉冲持续时间”(Minimum pulse 
duration) 不能生效。
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周期持续时间

该参数用于指定输出信号的周期持续时间。

在“直流电机的 PWM”模式下，默认设置为“1000 μs”(= 1 ms)。在其他操作模式下，默认设

置为“2000000 μs”(= 2 s)。

实际周期持续时间

实际周期持续时间仅在等时同步模式下显示。

显示的值是所采用的周期持续时间，根据输入周期持续时间和设定的应用周期计算得出。

接通延时

该参数用于指定一个延迟，输出序列的启动通过该值影响脉冲的输出。

默认设置为“0 μs”。

说明

等时同步模式

在等时同步模式中，不能在“脉宽调制 PWM”和“直流电机 PWM”模式下设置接通延时。

关断延时

该参数用于指定数字量输入 DIO 下降沿影响数字量输出 DQA 的延迟。

默认设置为“0 μs”。

占空比

该参数用于指定采用所选输出格式的输出信号的脉冲暂停比（也称为脉冲负载系数或占空比

系数）。

默认设置为“50%”。

抖动

可使用此参数指定是否用抖动信号覆盖 PWM 信号：

默认设置中未启用抖动。
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斜升抖动斜率

可使用此参数指定斜升抖动幅度的斜率，理论上此值可从 0% 上升到 100%。

斜率会影响有效斜坡时间。

10% 的抖动幅值和 2500ms/100% 斜率下，有效斜坡时间的计算示例：

10 % x 2500 ms/100 % = 250 ms
默认设置为“0”。

斜降抖动斜率

可使用此参数指定斜降抖动幅度的斜率，理论上此值可从 100% 下降到 0%。

斜率会影响有效斜坡时间：

10% 的抖动幅值和 2500ms/100% 斜率下，有效斜坡时间的计算示例：

10% x 2500 ms/100% = 250 ms
默认设置为“0”。

抖动幅值

可使用此参数指定与输出信号周期持续时间有关的抖动信号的振幅。

默认设置为“5.0%”。

抖动周期持续时间

该参数用于指定抖动信号的周期持续时间。根据 PWM 信号的周期持续时间，该参数可在固

定网格中进行设置。

默认设置为“50000 μs”(= 50 ms)。

抖动频率

根据抖动信号的指定周期持续时间计算出该值。

该值无法更改（只读）。

电流控制

可使用此参数激活 PID 算法来控制输出电流。
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默认设置中禁用该参数。

说明

高速输出

电流控制及其相关参数仅可在“高速输出 (0.1 A)”已禁用的情况下，于“脉冲宽度调制 PWM”
模式下激活。

启用比例作用

可使用此参数激活 PID 算法的比例作用。

默认设置中启用该参数。

启用积分作用

可使用此参数激活 PID 算法的积分作用。

默认设置中启用该参数。

启用微分作用

可使用此参数激活 PID 算法的微分作用。

默认设置中禁用该参数。

参考电流值

可使用此参数指定作为电流设定值的 大参考电流值。控制接口中 OUTPUT_VALUE 为 100% 
时对应于参考电流值幅值中的电流设定值。

建议的设置是取消激活电流控制且占空比为 100% 时测得的负载电流值。

默认设置为“0 mA”。

死区宽度

可使用此参数指定输出电流与电流设定值间的偏差，在该值范围内无需重新调整。偏差是指

高出或低于当前设定值的范围。

默认设置为“0 μA”。
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调节值上限

使用此参数指定控制上限。“27648”对应于 100% 占空比。该值必须大于“调节变量下限”。

默认设置为“27648”。

调节值下限

使用此参数指定控制下限。“0”对应于 0% 占空比。该值必须小于“调节变量上限”。

默认设置为“0”。

比例增益

该参数用于定义 PID 算法的比例分量的增益系数。

默认设置为“2.0000”。

积分时间

该参数定义了 PID 算法的积分作用使用的时间。

默认设置为“20.0000 s”。

微分作用时间

该参数定义了 PID 算法的微分作用使用的时间。

默认设置为“10.0000 s”。

微分作用的延迟时间

该参数用于指定 PID 算法的微分作用的延迟时间。

默认设置为“2.0000 s”。

5.2.1.2 在线和诊断模块 (S7-1500)

显示和评估诊断 (S7-1500)
在线和诊断视图允许硬件诊断。 还可以

• 获得模块的相关信息（如 Firmware 版本和序列号）

• 根据需要，执行固件更新
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步骤     
要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 右键单击模块并选择“在线和诊断”(Online & Diagnostics)。
4. 在诊断导航中选择所需显示。

更多信息

有关诊断报警的更多信息和可能的解决方法，请参见模块的设备手册。

5.2.2 使用 TM PTO 4 (S7-1500)

5.2.2.1 工艺模块的组态与参数分配 (S7-1500)

在硬件配置中添加一个工艺模块 (S7-1500)

要求

• 已创建项目。

• 已创建 CPU S7-1500。

步骤   
要在硬件配置中添加工艺模块，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择模块机架。

3. 从模块目录中选择工艺模块：
“工艺模块 > 脉冲输出 > TM PTO 4 > 部件编号”(Technology modules > Pulse output > TM PTO 
4 > Article number)

4. 将工艺模块拖动到模块机架中的所需插槽。
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参数设置（硬件配置）打开 (S7-1500)

从设备视图中打开

请执行以下操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 单击所需模块。

通道组态 (S7-1500)

通道组态

该参数定义所用的通道数。按升序分配通道。

可以选择下列选项：

• 4 个通道（默认）

• 3 个通道

• 2 个通道

• 1 个通道

工作模式 (S7-1500)

信号类型

使用此参数指定 PTO 脉冲输出 (页 1464)的类型。

选项 含义

PTO（脉冲 (P) 和方向 (D)）
（默认）

该通道输出一个脉冲信号和一个方向信号。

PTO（向上计数 (A)，向下计数 
(B)）

该通道输出一个正向信号和一个反向信号。

PTO（A、B 相移） 该通道输出两个具有单重评估的相移信号（与增量编码器

相同）。

PTO（A、B 相移，四重） 该通道输出两个具有四重评估的相移信号（与增量编码器

相同）。
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信号接口

可使用此参数定义用于脉冲输出的接口。

选项 含义

24 V，不对称 通道在端子 DQm.0 和 DQm.1 处输出 24 V 信号。

RS422，对称/TTL (5 V)，不对

称

（默认）

通道在端子 P/A 和 D/B 以及各自反向端子上输出 RS422 信
号，或在端子 P/A 和 D/B 上输出 5 V-TTL 信号。

脉冲反向暂停

此参数用于定义方向改变和新方向上第一个脉冲的输出之间的 短时间。

可以选择下列选项：

• 0 ms（默认）

• 1 ms
• 4 ms
• 10 ms

诊断中断 (S7-1500)

启用诊断中断

可使用此参数指定在电源电压不可用或数字量输出出错时，是否触发诊断中断。使用反馈位 
Fault_Present 和 Sensor_Error 来显示受影响的通道中所检测到的错误。

说明

通道 0 和 1 以及通道 2 和 3 的硬件输出均具有通用诊断。由此，输出出错时，停止两对通

道的脉冲输出。输出处的短路也可触发诊断中断“电源电压缺失”。

这些诊断中断在中断 OB 中进行处理。

默认设置中禁用该参数。
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轴参数 (S7-1500)

说明

运动控制的工艺对象

确保相应参数值与组态中所用工艺对象的值匹配。

每转增量

可使用此参数指定对应于驱动器一转的输入步数（也称为微步）。 
取值范围是 1 至 1000000。该值可影响 大速度和参考速度的取值范围。默认设置为“200”。

参考速度

该参数用于定义驱动器以 100％ 的转速设定值旋转时的速度。取值范围是 1.0 至 20000.0 
rpm。速度设定值的允许值范围是参考速度的 -200% 到 200%。

参考速度影响 大速度和每转增量的取值范围。默认设置为“3000.0”。

大速度

可使用此参数定义应用程序允许的 大速度。

下表显示了 大速度取值范围的计算方式：

信号

接口

大速度的取值范围

下限 上限

（应用两个值中较小的值）

信号评估

“单重”

信号评估

“四倍频”

信号评估

“单重”

信号评估

“四倍频”

24 V，
不对称

0.1 Hz * 60/（每转增

量）

0.1 Hz * 60 *4/（每转

增量）

• 2 * 参考速度

• 200000 Hz * 60/
（每转增量）

• 2 * 参考速度

• 200000 Hz * 60 
*4/（每转增量）TTL (5 V)，

不对称

RS422，
对称

• 2 * 参考速度

• 1000000 Hz * 60/
（每转增量）

• 2 * 参考速度

• 1000000 Hz * 60 
*4/（每转增量）

默认设置为“3000.0”。
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incr. 过程值中的位 (G1_XIST1)
该参数指定用于在 G1_XIST1 增量位置过程值中编码高精度的位数。

对于此模块，该值始终为“0”。

快速停止时间 (OFF3)
可使用此参数定义从 大速度到静止过程中执行快速停止的时间间隔。

取值范围是 1 至 65535 ms。默认设置为“1000 ms”。

斜坡停止时间 (OFF1)
可使用此参数定义从 大速度到静止过程中执行停止的时间间隔。

取值范围是 1 至 65535 ms。默认设置为“5000 ms”。

硬件输入/输出 (S7-1500)

使用驱动器使能

可使用此参数定义硬件数字量输出是否用于驱动器使能信号。

默认设置中禁用该参数。

驱动器使能输出

可使用此参数指定用于使能驱动器的硬件数字量输出。 
可以选择下列选项：

• DQ0（默认）

• DIQ2

将 DI0 用作参考开关

可使用此参数定义硬件数字量输出 DI0 是否用于驱动器的参考开关信号。可通过参考开关信

号将驱动轴的实际位置与参考标记同步。

默认设置中禁用该参数。
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边沿信号选择参考开关

此参数用于定义在 DI0 上触发参考标记检测的沿。

可以选择下列选项：

• 在上升沿（默认）

• 在下降沿

说明

此参数只有在使用参考开关输入时才有效。

此参数仅当启用“使用驱动器使能”(Use drive enable) 时有效且可选。

使用 DI1 作为测量输入

可使用此参数定义硬件数字量输出 DI1 是否用于驱动器的测量输入信号。可使用测量输入信

号保存驱动轴的当前位置。

默认设置中禁用该参数。

使用“驱动器准备就绪”

可使用此参数指定驱动器就绪信号是否用于硬件数字量输入。

默认设置中禁用该参数。

“驱动器准备就绪”输入

可使用此参数指定连接和读入驱动器就绪信号的硬件数字量输入。 
可以选择下列选项：

• DI0（默认）

• DI1
• DIQ2

说明

此参数仅当启用“使用‘驱动器准备就绪’”(Use "Drive ready") 时有效且可选。
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输入延时

此参数用于抑制数字量输入中的信号干扰。仅在信号保持稳定的时间大于所组态的输入延时

时间时，才能检测到该更改。

可以选择下列选项：

• 无

（输入延时为 4 μs， 小脉冲宽度为 3 μs）
• 0.05 ms
• 0.1 ms（默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。

状态标记错误 (S7-1500)

允许的状态标记错误数

此参数用于定义模块允许的 Master Sign-Of-Life 错误数。如果超过该数量，则会通过返回位 
Sensor_Error 触发错误消息。 
取值范围是 1 至 65535。值 65535 表示未对状态标记错误执行监视。默认设置为“1”。

脉冲输出 (S7-1500)
5.2 使用模块 (S7-1500)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1485



5.2.2.2 在线和诊断模块 (S7-1500)

显示和评估诊断 (S7-1500)
在线和诊断视图允许硬件诊断。 还可以

• 获得模块的相关信息（如 Firmware 版本和序列号）

• 根据需要，执行固件更新

步骤     
要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 右键单击模块并选择“在线和诊断”(Online & Diagnostics)。
4. 在诊断导航中选择所需显示。

更多信息

有关诊断报警的更多信息和可能的解决方法，请参见模块的设备手册。

5.2.3 使用 TM PTO 2x24 V (S7-1500)

5.2.3.1 工艺模块的组态与参数分配 (S7-1500)

在硬件配置中添加一个工艺模块 (S7-1500)

要求

• 已创建项目。

• 已创建 CPU S7-1500。

步骤   
要在硬件配置中添加工艺模块，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择模块机架。
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3. 从模块目录中选择工艺模块：
“工艺模块 > 脉冲输出 > TM PTO 2x24V > 订货号”(Technological modules > Pulse output > TM 

PTO 4 > Article number)
4. 将工艺模块拖放到模块机架中的所需插槽。

参数设置（硬件配置）打开 (S7-1500)

从设备视图中打开

请执行以下操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 单击所需模块。

工作模式 (S7-1500)

信号类型

使用此参数指定 PTO 脉冲输出 (页 1464)的类型。

选项 含义

PTO（脉冲 (P) 和方向 (D)）
（默认）

该通道输出一个脉冲信号和一个方向信号。

PTO（向上计数 (A)，向下计数 
(B)）

该通道输出一个正向信号和一个反向信号。

PTO（A、B 相移） 该通道输出两个具有单重评估的相移信号（与增量编码器

相同）。

PTO（A、B 相移，四重） 该通道输出两个具有四重评估的相移信号（与增量编码器

相同）。

脉冲反向暂停

此参数用于定义方向改变和新方向上第一个脉冲的输出之间的 短时间。

可以选择下列选项：

• 0 ms（默认）

• 1 ms
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• 4 ms
• 10 ms

诊断中断 (S7-1500)

启用诊断中断

可使用此参数指定在电源电压不可用或数字量输出出错时，是否触发诊断中断。

还会通过反馈位 Parking_Sensor_Active 显示相应的通道缺少电源电压。还会通过反馈位 
Fault_Present 和 Sensor_Error 显示相应通道的数字量输出存在错误。

说明

两个通道的硬件输出具有共同的诊断。因此，当在一个数字量输出上存在错误时，会自动向

两个通道发送错误。在这种情况下，无论“使能诊断中断”是否激活，两个通道的脉冲输出

都会停止。

这些诊断中断在中断 OB 中进行处理。

默认设置中禁用该参数。

轴参数 (S7-1500)

说明

运动控制的工艺对象

确保相应参数值与组态中所用工艺对象的值匹配。

每转增量

可使用此参数指定对应于驱动器一转的输入步数（也称为微步）。 
取值范围是 1 至 1000000。该值可影响 大速度和参考速度的取值范围。默认设置为“200”。

参考速度

该参数用于定义驱动器以 100％ 的转速设定值旋转时的速度。取值范围是 1.0 至 20000.0 
rpm。速度设定值的允许值范围是参考速度的 -200% 到 200%。

参考速度影响 大速度和每转增量的取值范围。默认设置为“3000.0”。
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大速度

可使用此参数定义应用程序允许的 大速度。

下表显示了 大速度取值范围的计算方式：

大速度的取值范围

下限 上限

（应用两个值中较小的值）

信号评估

“单重”

信号评估

“四倍频”

信号评估

“单重”

信号评估

“四倍频”

0.1 Hz * 60/（每转增量） 0.1 Hz * 60 *4/（每转增

量）

• 2 * 参考速度

• 200000 Hz * 60/（每

转增量）

• 2 * 参考速度

• 200000 Hz * 60 *4/
（每转增量）

默认设置为“3000.0”。

incr. 过程值中的位 (G1_XIST1)
该参数指定用于在 G1_XIST1 增量位置过程值中编码高精度的位数。

对于此模块，该值始终为“0”。

快速停止时间 (OFF3)
可使用此参数定义从 大速度到静止过程中执行快速停止的时间间隔。

取值范围是 1 至 65535 ms。默认设置为“1000 ms”。

斜坡停止时间 (OFF1)
可使用此参数定义从 大速度到静止过程中执行停止的时间间隔。

取值范围是 1 至 65535 ms。默认设置为“5000 ms”。

硬件输入/输出 (S7-1500)

使用 ED 作为使能驱动器

可使用此参数定义是否在数字量输出 CHn.ED 上使用驱动器的使能信号。

默认设置中禁用该参数。
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使用 RS 作为参考开关

可使用此参数定义是否在数字量输入 CHn.RS 上使用驱动器的参考开关信号。可通过参考开

关信号将驱动轴的实际位置与参考标记同步。

默认设置中禁用该参数。

边沿信号选择参考开关

此参数用于定义 CHn.RS 上触发参考标记检测的边沿。

可以选择下列选项：

• 在上升沿（默认）

• 在下降沿

说明

此参数只有在使用参考开关输入时才有效。

此参数仅在启用“将 ED 用作使能驱动器”(Use ED as Enable Drive) 时有效且可选。

使用 MI 作为测量输入

使用此参数定义是否在数字量输入 CHn.MI 端使用驱动器的测量输入信号。可使用测量输入

信号保存驱动轴的当前位置。

默认设置中禁用该参数。

使用 DR 作为驱动器就绪信号

可使用此参数定义是否在数字量输入 CHn.DR 上使用驱动器的就绪信号。

默认设置中禁用该参数。

输入延时

此参数用于抑制数字量输入中的信号干扰。仅在信号保持稳定的时间大于所组态的输入延时

时间时，才能检测到该更改。

可以选择下列选项：

• 无

（输入延时为 4 μs， 小脉冲宽度为 3 μs）
• 0.05 ms
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• 0.1 ms（默认值）

• 0.4 ms
• 0.8 ms
• 1.6 ms
• 3.2 ms
• 12.8 ms
• 20 ms

说明

如果选择“无”或“0.05 ms”选项，则必须使用屏蔽电缆来连接数字量输入。

状态标记错误 (S7-1500)

允许的状态标记错误数

此参数用于定义模块允许的 Master Sign-Of-Life 错误数。如果超过该数量，则会通过返回位 
Sensor_Error 触发错误消息。 
取值范围是 1 至 65535。值 65535 表示未对状态标记错误执行监视。默认设置为“1”。

5.2.3.2 在线和诊断模块 (S7-1500)

显示和评估诊断 (S7-1500)
在线和诊断视图允许硬件诊断。 还可以

• 获得模块的相关信息（如 Firmware 版本和序列号）

• 根据需要，执行固件更新

步骤     
要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 打开 CPU 或 IM 的设备配置。

2. 选择“设备视图”(device view)。
3. 右键单击模块并选择“在线和诊断”(Online & Diagnostics)。
4. 在诊断导航中选择所需显示。
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更多信息

有关诊断报警的更多信息和可能的解决方法，请参见模块的设备手册。

5.2.4 使用紧凑型 CPU (S7-1500)

5.2.4.1 组态和分配紧凑型 CPU 的参数 (S7-1500)

将紧凑型 CPU 添加至硬件配置 (S7-1500)

要求

已创建项目。

步骤   
要在紧凑型 CPU 中添加工艺模块，请按以下步骤操作：

1. 双击“添加新设备”(Add new device)。
将打开“添加新设备”(Add new device) 对话框。

2. 选择“控制器”(Controller)。
3. 选择紧凑型 CPU：

“SIMATIC S7‑1500 > CPU > 紧凑型 CPU 名称> 部件号”(SIMATIC S7‑1500 > CPU > Name of 
Compact CPU > Article number)

4. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

新的紧凑型 CPU 会在项目树中显示，并包含下列对象。双击打开所需编辑器。
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  对象 说明

① 设备组态 在巡视窗口中（按 PTO/PWM 通道）：

• 设置操作模式 (页 1493)
• 选择对 CPU STOP 的响应 (页 1495)
• 启用诊断中断 (页 1496)
• 设置 PWM 或频率输出对应的参数 (页 1498)
• 设置 PTO 模式对应的轴参数 (页 1498)
• 将信号分配给输入和输出 (页 1496)
• 设置模块地址

② 在线和诊断 
(页 1500) 

• 硬件诊断 
• 获取关于紧凑型 CPU 的信息

• 运行固件更新

1511C 兼容性（紧凑型 CPU 1512C-1 PN 的脉冲发生器） (S7-1500)
前连接器分配同 CPU 1511C
此参数用于指定 CPU 1511C‑1 PN 的前连接器引脚分配是否用于 CPU 1512C-1 PN 的脉冲发

生器：

选项 含义

禁用（默认） CPU 1512C‑1 PN 使用板载前连接器的引脚分配。1512C-1 PN 支持

将板载数字量 I/O 的两个前连接器连接用于脉冲发生器。有关 
PTO/PWM 通道硬件输入和输出的分配，请参见 CPU 1512C-1 PN 产
品手册。

启用 CPU 1512C‑1 PN 使用 CPU 1511C‑1 PN 的前连接器引脚分配。

1511C-1 PN 支持将板载数字量 I/O 的第一个前连接器连接用于脉冲

发生器。有关 PTO/PWM 通道硬件输入和输出的分配，请参见 CPU 
1511C-1 PN 产品手册。

工作模式 (S7-1500)

工作模式

可使用此参数指定将紧凑型 CPU 的脉冲发生器用于哪种功能。有关与工作模式相关的可能

设置，请参见：
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对 CPU STOP 模式的响应 (页 1495)
诊断中断 (页 1496)
硬件输入/输出（PWN，频率输出） (页 1496)或硬件输入/输出 (PTO) (页 1496)
参数（PWN，频率输出） (页 1498)或轴参数 (PTO) (页 1498)

工作模式 含义 与模式相关的参数

禁用

（默认）

未激活脉冲发生器。通道不输出脉冲。 —

脉冲宽度调制 PWM 通道输出一个具有所组态 小脉冲持续时间

和所组态周期持续时间的脉宽调制信号 
(页 1452)。占空比和周期持续时间在控制接

口中定义。

• 对 CPU STOP 模式的响应

• 脉冲输出 (DQA) 的替换值

• 电源电压 L+ 缺失

• 脉冲输出 (DQA)
• 高速输出 (0.1 A)
• 输出格式

• 小脉冲持续时间

• 周期持续时间

频率输出 通道输出一个占空比固定为 50% 的信号 
(页 1457)。频率在控制接口中指定。

• 对 CPU STOP 模式的响应

• 脉冲输出 (DQA) 的替换值

• 电源电压 L+ 缺失

• 脉冲输出 (DQA)
• 高速输出 (0.1 A)
• 输出格式
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工作模式 含义 与模式相关的参数

PTO（脉冲 (P) 和方向 
(D)）

通道为 Motion Control 应用输出一个脉冲信

号和方向信号 (页 1459)。
• 电源电压 L+ 缺失

• 每转增量

• 参考速度

• 大速度

• incr. 过程值中的位 (G1_XIST1)
• 快速停止时间

• 参考开关输入

• 边沿信号选择参考开关

• 测量输入

• 输入“驱动器准备就绪”

• 脉冲输出 (A)/时钟发生器正向 (A)/时
钟发生器输出 (A)

• 方向输出 (B)/时钟发生器反向 (B)/时
钟发生器输出 (B)

• 驱动器使能输出

PTO（向上计数 (A)，
向下计数 (B)）

该通道为 Motion Control 应用输出一个正向

信号和一个反向信号 (页 1459)。
PTO（A、B 相移） 通道为 Motion Control 应用输出两个具有单

重评估的相移信号 (页 1459)。
PTO（A、B 相移，四

重）

通道为 Motion Control 应用输出两个具有四

重评估的相移信号 (页 1459)。

对 CPU STOP 模式的响应 (S7-1500)

对 CPU STOP 模式的响应

该参数用于指定控制器发生故障时通道的响应。

对 CPU STOP 模式的响应 含义

输出替换值

（默认）

通道在数字量输出 (DQA) 上输出组态的替代值，直到下一次 
CPU STOP-RUN 切换。 
反馈位 STS_ENABLE 设为 0。
发生 STOP-RUN 切换后，通道返回到其启动状态。必须先将 
SW_ENABLE 控制位设为 0，然后才能启动新的脉冲输出。

继续工作 通道继续运行。

数字量输出 (DQA) 根据参数分配和 新设定值继续进行切换。

脉冲输出 (DQA) 的替代值

借助该参数，可以在“输出替代值”(Output substitute value) 下，指定 CPU 进入 STOP 模式

时通道向数字量输出 DQA 输出哪个值。

默认设置为“0”。
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诊断中断 (S7-1500)

电压电压 L+ 缺失

可使用此参数指定在电源电压不可用时是否触发诊断中断：这些诊断中断在中断 OB 中进行

处理。

默认设置中禁用该参数。

硬件输入/输出（PWN，频率输出） (S7-1500)

脉冲输出 (DQA)
可使用此参数定义用于脉冲输出的硬件数字量输出。

高速输出 (0.1 A)
使用此参数指定相应的硬件数字量输出以快速推挽方式工作还是以源型输出方式工作。

选项 含义

启用 数字量输出能在 高频率可达 100 kHz 的快速推挽式切换方式下工作，

并且可承受 高 0.1 A 的负载。推挽式切换交替切换为 DC 24 V 和地。

这样便可用于快速边沿。 
禁用

（默认）

数字量输出以相对于 M（高达 10 kHz）的 24 真空断路器/电流源型输

出形式工作，且可承受 0.5 A 的额定负载电流。

说明

该参数只有在选择作为脉冲输出的硬件输出支持 100 kHz 操作时才有效。该参数不可用于仅

支持高达 100 Hz 频率的硬件输出。

硬件输入/输出 (PTO) (S7-1500)

输入参考开关

可使用此参数定义用作参考开关输入的硬件数字量输入。

默认设置为“无”。
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边沿信号选择参考开关

此参数用于定义在参考开关输入上触发参考标记检测的沿。

默认设置为“正向信号沿”。

说明

此参数只有在使用基本行程开关输入时才使用。

测量输入

可使用此参数定义用作测量输入的硬件数字量输入。

默认设置为“无”。

“驱动器准备就绪”输入

可使用此参数指定连接和读入驱动器就绪信号的硬件数字量输入。

默认设置为“无”。

脉冲输出 (A)/时钟发生器正向 (A)/时钟发生器输出 (A)
该参数定义了用于 PTO 信号 A 的硬件输出。该值无法修改。

方向输出 (B)/时钟发生器反向 (B)/时钟发生器输出 (B)
该参数定义了用于 PTO 信号 B 的硬件输出。只能在工作模式“PTO（脉冲 (A) 和方向 (B)）”下

更改该值。

驱动器使能输出

可使用这些参数指定用于使能驱动器的硬件输出。

默认设置为“无”。
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参数（PWN，频率输出） (S7-1500)

输出格式

“脉冲宽度调制 PWM”操作模式：

使用此参数指定用来计算占空比的格式或值范围：

输出格式 取值范围

S7 模拟量输出 0 ... 27648
（“27648” 对应于参考值的 100%）

1/100
（默认值）

0 ... 100

1/1000 0 ... 1000
1/10000 0 ... 10000

“频率输出”操作模式：

将“1 Hz”选作输出格式，且无法更改。

小脉冲持续时间

该参数用于为 PWM 信号指定允许的 短脉冲持续时间。

低于该值的脉冲和暂停将被抑制。

默认设置为“0 μs”。

周期持续时间

该参数用于指定输出信号的周期持续时间。

默认设置为“2000000 μs”。这对应于 2 s。

轴参数 (PTO) (S7-1500)

每转增量

可使用此参数指定对应于驱动器一转的输入步数（也称为微步）。
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默认设置为“200”。

说明

运动控制的工艺对象

确保参数值与组态中所用工艺对象的值匹配。

参考速度

可使用此参数定义速度设定值参考的速度。

速度设定值的允许值范围是参考速度的 -200% 到 200%。

默认设置为“3000.0”。

说明

运动控制的工艺对象

确保参数值与组态中所用工艺对象的值匹配。

大速度

可使用此参数定义应用程序允许的 大速度。

默认设置为“3000.0”。

说明

运动控制的工艺对象

确保参数值与组态中所用工艺对象的值匹配。

incr. 过程值中的位 (G1_XIST1)
该参数指定用于在 G1_XIST1 增量过程值中编码高精度的位数。

说明

运动控制的工艺对象

确保参数值与组态中所用工艺对象的值匹配。
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时间 OFF3
可使用此参数定义从 大速度到静止过程中执行快速停止的时间间隔。

默认设置为“1000 ms”。

5.2.4.2 在线和诊断模块 (S7-1500)

显示和评估诊断 (S7-1500)
在线和诊断视图允许硬件诊断。还可以

• 获得紧凑型 CPU 的相关信息（例如 Firmware 版本和序列号）

• 根据需要，执行固件更新

步骤

要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开紧凑型 CPU 文件夹。

2. 双击“在线和诊断”(Online & diagnostics) 对象。

3. 在诊断导航中选择所需显示。

更多信息

有关诊断报警的更多信息和可能的解决方法，请参见紧凑型 CPU 的设备手册。

脉冲输出 (S7-1500)
5.2 使用模块 (S7-1500)

使用工艺功能
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运动控制 6
6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

6.1.1 S7-1500/S7-1500T 运动控制概述 (S7-1500, S7-1500T)

6.1.1.1 S7-1500 运动控制文档指南 (S7-1500, S7-1500T)

产品信息

另请注意运动控制文档的补充信息：

• 有关 S7-1500/1500T 运动控制文档的产品信息

https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109794046 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109794046)

文档

运动控制功能文档分为以下几个文档：

• S7-1500/S7-1500T 运动控制概述

https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812056 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812056)
本文档介绍了工艺版本的创新、用于所有工艺对象的功能以及运动控制应用的过程响应。

• S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID
https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812061 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812061)
本文档介绍了工艺对象的工艺报警以及运动控制指令的错误标识。

• S7-1500/S7-1500T 轴功能

https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812057 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812057)
本文档介绍了驱动装置和编码器的连接以及单轴运动的功能。

使用工艺功能
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• S7-1500/S7-1500T 同步操作功能

https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812059 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812059)
本文档介绍了齿轮传动、速度同步操作和凸轮传动以及跨 PLC 同步操作。

• S7-1500/S7-1500T 测量输入和凸轮功能 
https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812060 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812060)
本文档介绍了通过测量输入检测实际位置的过程以及通过输出凸轮或凸轮轨迹输出开关

信号的过程。

• S7-1500/S7-1500T 运动系统功能

https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812058 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109812058)
本文档介绍了采用多达 6 个插补轴的运动系统控制。

另请参见

“SIMATIC Technology - 运动控制”主题页：概述和重要链接“

https://support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/109751049 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109751049)”

6.1.1.2 功能概述 (S7-1500, S7-1500T)

S7-1500 运动控制的应用范围 (S7-1500, S7-1500T)
机器和生产线必须越来越适应不同的格式、尺寸、产品类型和生产流程。S7‑1500 运动控制

为电动机器轴的开环和闭环控制提供了一种精确、动态且易于实施的解决方案。

根据 PLCopen，具有 PROFIdrive 功能的驱动装置和带模拟量设定值接口和步进电机的驱动

装置将通过标准运动控制指令控制。轴控制面板以及全面的在线和诊断功能有助于轻松完成

驱动装置的调试和优化工作。S7‑1500 运动控制完全集成到 S7-1500 CPU 的系统诊断中。

支持的 CPU
以下 CPU 支持运动控制功能：

• 高级控制器 S7-1500(F)/S7-1500T(F)
• 分布式控制器 S7-1500SP (F)/S7-1500SP T(F)
• 软件控制器 S7-1507S (F)、S7-1508S (F)/S7-1508S T(F)

运动控制
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• 开放式控制器 S7-1515SP PC2 (F)/S7-1515SP PC2 T(F)
• 驱动控制器 S7-150xD TF
S7‑1500T 工艺 CPU 具有扩展功能。借助故障安全 S7‑1500(T)F CPU，能够额外使用安全功能。

运动任务与功能

S7-1500 运动控制支持以下功能：

运动任务/功能 S7-1500 S7-1500
T

移动

例如，S7‑1500 运动控制可在滚筒、皮带、链和其它传送带中实现连续运动。

 速度控制的连续运动 ✓ ✓
驱动装置的连接

扭矩限值

定位

S7‑1500 运动控制可为需要动态响应和精度的运动任务实现精确的循环定位。

 精确的绝对和相对定位（闭环位置控制） ✓ ✓
高动态响应

通过硬和软限位开关实现的行进范围限值

反向间隙补偿

线性和旋转轴

激活编码器的切换 - ✓
以直接方式指定控制设定值

处理

对于需要精确速度、扭矩和位置的连续处理步骤，S7‑1500 运动控制支持以协调的轴运动

操作生产机器，例如：飞锯、压力机和卷绕机应用。

 在不指定同步位置的条件下进行齿轮传动 ✓ ✓
在指定同步位置的条件下进行齿轮传动 - ✓
速度齿轮传动

凸轮传动

跨 PLC 同步操作

运动控制
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运动任务/功能 S7-1500 S7-1500
T

搬运

S7‑1500 运动控制可通过多达四个机械耦合轴实现精确、高效的搬运控制，例如：用于码

垛和取放应用。

附加的运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”可以操作多达六个机械耦合轴。

 坐标系与区域的校准 - ✓
采用线性运动的方式移动运动系统

采用圆周运动的方式移动运动系统

可采用同步“点对点”运动方式移动运动系统

传送带跟踪

区域监视

S7-1500 运动控制的操作原理 (S7-1500, S7-1500T)
通过 TIA Portal 创建项目、组态工艺对象并将组态下载到 CPU 中。然后在 CPU 中执行运动

控制功能。通过在用户程序中使用运动控制指令可控制工艺对象。另外，还可通过 TIA Portal 
进行调试、优化和诊断。

下图即为用户界面以及到 S7-1500 CPU 的运动控制的集成示意图。随后对这些概念进行了

简单介绍：

运动控制
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TIA Portal
通过 TIA Portal，可对运动控制功能进行规划和调试，包括：

• 集成和组态硬件

• 创建和组态工艺对象

• 用户程序的创建

• 下载到 CPU
• 调试轴

• 优化驱动装置

• 测试和诊断

运动控制
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可使用 TIA Portal 组态硬件、工艺对象和您的用户程序。可将您编写的程序下载到 CPU。可

使用 TIA Portal 的在线和诊断功能测试用户程序并诊断硬件。自动数据修改可避免组件之间

出现组态错误和输入错误。

工艺对象

工艺对象代表控制器中的实体对象，如轴。工艺对象的组态数据镜像实体对象的属性。在用

户程序中通过运动控制指令可调用工艺对象的各个功能。这些功能在运动控制组织块 
(页 1576)中独立于用户程序执行。工艺对象可对实体对象的运动进行开环和闭环控制，并

报告回状态信息（如，当前位置）。

S7-1500 和 S7-1500T CPU 支持以下工艺对象：

工艺对象 说明 S7-1500 S7-1500
T

速度轴 可通过速度轴工艺对象（“TO_SpeedAxis”）指定驱动装置的速

度。工艺对象可根据预设的动态设置计算速度设定值，并将其

输出到驱动装置。可利用运动控制指令对轴的运动进行编程。

所有速度轴的运动控制都在速度控制下进行。

✓ ✓

定位轴 可使用定位轴工艺对象（“TO_PositioningAxis”）定位具有闭环

位置控制功能的驱动装置。工艺对象可根据预设的动态设置计

算速度设定值，并将相应的速度设定值输出到驱动装置。通过

用户程序中的运动控制指令为轴发布定位作业。

✓ ✓

同步轴 同步轴工艺对象（“TO_SynchronousAxis”）包括定位轴工艺对

象的全部功能。还可将同步轴与主值互连，从而使跟随轴在同

步操作期间跟随引导轴的位置变化。

✓ ✓

外部编码器 可通过外部编码器工艺对象（“TO_ExternalEncoder”）对位置

进行检测，并将检测结果报告给控制器。之后可在用户程序中

对检测到的位置进行评估。

✓ ✓

测量输入 测量输入工艺对象（“TO_MeasuringInput”）用于在测量输入

处发生信号变化时快速、准确且与事件相关地检测轴或外部编

码器的实际位置。

✓ ✓

输出凸轮 输出凸轮工艺对象（“TO_OutputCam”）会根据轴或外部编码

器的位置生成开关信号。可以对用户程序中的开关信号进行评

估，或将这类信号送入数字量输出。

✓ ✓

运动控制
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工艺对象 说明 S7-1500 S7-1500
T

凸轮轨迹 凸轮轨迹工艺对象（“TO_CamTrack”）会根据轴或外部编码器

的位置生成开关信号序列。凸轮轨迹 多包含 32 个单独输出

凸轮。开关信号作为轨迹输出，可以在用户程序中对其进行评

估或连接到数字量输出。

✓ ✓

凸轮 凸轮工艺对象（“TO_Cam”、“TO_Cam_10k”）以单位独立的方

式描述了输出变量对输入变量的相关关系。凸轮定义了一个传

递函数 f(x)，用于在凸轮传动期间耦合引导轴和跟随轴。使用

数据点和/或段定义传递函数 f(x)。对缺失的函数范围进行了插

补。

“TO_Cam”类型的凸轮工艺对象可包含多达 1000 个点和 50 个
段。

“TO_Cam_10k”类型的凸轮工艺对象可包含多达 10,000 个点

和 50 个段。

- ✓

引导轴代理 跨 PLC 同步运行时，引导轴代理工艺对象

（“TO_LeadingAxisProxy”）表示 CPU 中本地同步操作的引导

轴。引导轴代理用于评估主值报文，并为本地跟随轴提供外部

主值。

- ✓

运动机构 使用运动系统工艺对象（“TO_Kinematics”），可将各个轴与

运动系统互连。此工艺对象计算运动系统工具零点 (TCP) 的运

动设定值（考虑预设动态设置）。

- ✓

有关各个工艺对象及其可能应用的更深入信息，请参见运动控制文档 (页 1501)。

工艺数据块

使用工艺对象组态实体对象的属性。工艺对象组态数据存储在工艺数据块 (页 1585)中。工

艺数据块包含该工艺对象的所有组态数据、设定值和实际值以及状态信息。TIA Portal 会在

创建工艺对象时自动创建工艺数据块。可使用用户程序访问工艺数据块的数据（读/写访问）。

运动控制指令

通过运动控制指令，可以在工艺对象上执行所需功能。在 TIA Portal 中，通过“指令 > 工艺 > 
运动控制”(Instructions > Technology > Motion Control)，即可显示这些运动控制指令。可在

所有执行级别调用这些指令。

运动控制
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运动控制指令符合 PLCopen 标准 (V2.0)。

用户程序

运动控制指令和工艺对象数据块可代表工艺对象的的编程接口。在用户程序中，可使用运动

控制指令传送工艺对象的运动控制工作。工艺对象处理运动控制组织块中的作业（这些作业

独立于用户程序进行调用），并将当前状态报告回运动控制指令。每次调用运动控制指令时，

都会在运动控制指令的输出参数端显示当前作业的当前状态。可使用工艺数据块在运行期间

访问工艺对象的状态信息，以及更改特定的组态参数。

驱动装置和编码器

驱动装置可确保轴的运动。这些驱动装置将集成到硬件组态中。

在用户程序中执行运动控制工作时，工艺对象用于控制驱动装置并读取编码器的值。

具有 PROFIdrive 功能的驱动装置和编码器可通过 PROFIdrive 报文进行连接。可实现以下连

接：

• PROFINET IO
• PROFIBUS DP
• 工艺模块 (TM)
• SINAMICS Integrated (SIMATIC Drive Controller)
带模拟量设定值接口的驱动装置可使用模拟量输出 (AQ) 与可选启用信号连接。模拟量输入

和输出可通过相应的 I/O 模块实现。

驱动装置可称为“执行器”，编码器也称为“传感器”。

下图显示了通过 PROFINET IO 将所有组件连接到 CPU 的示例组态：

运动控制
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组态限值 (S7-1500, S7-1500T)

运动控制资源

每个 CPU 均提供了一组既定的运动控制资源。有关可用的运动控制资源的信息，请参见所用 
CPU 的技术规范。

每个工艺对象均使用多个运动控制资源：

工艺对象 使用的运动控制资源

速度轴 40
定位轴 80
同步轴 160
外部编码器 80
测量输入 40
输出凸轮 20
凸轮轨迹 160

工艺对象的内部存储器要求由运动控制资源映射。TO DB 的存储器要求位于工作存储器中。

运动控制
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有关 CPU 的运动控制资源的概述信息，请参见 TIA Portal 中的“工具 > 资
源”(Tools > Resources)。

扩展运动控制资源 (S7-1500T)
引导轴代理、循环凸轮和运动系统工艺对象使用“扩展运动控制资源”。有关除运动控制资

源外可用的 大引导轴代理数、 大循环凸轮数和 大运动系统数的信息，请参见相关 CPU 
的技术规范。

工艺对象 使用的扩展运动控制资源

引导轴代理 3
“TO_Cam”类型的循环凸轮 2
“TO_Cam_10k”类型的循环凸轮 20
运动机构 30

工艺对象的内部存储器要求由运动控制资源映射。TO DB 的存储器要求位于工作存储器中。

应用周期

随着所用工艺对象数的增多，CPU 处理工艺对象所需的计算时间也会增大。运动控制应用周

期可以根据所用的工艺对象数进行调整。

通过 TIA Selection Tool 选择 S7-1500
要为您的运动控制应用程序确定正确的 SIMATIC S7-1500 CPU，请使用 TIA Selection Tool 
(https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109767888/en)。
TIA Selection Tool 在选择 CPU 时会考虑以下条件：

• 使用的工艺，例如运动机构

• 工艺对象的组态限值

• 周期时间

• 安全功能
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6.1.1.3 新特性 (S7-1500, S7-1500T)

V7.0 新功能 (S7-1500, S7-1500T)

V7.0 一般新功能 (S7-1500, S7-1500T)
Technology version V7.0 包含以下新功能：

运动控制
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硬件

• 支持以下新 CPU：
– 1514SP/SP F
– 1514SP T/TF
– 1508S T/TF

• 订货号为 *03-0AB0 的以下 CPU 可用于新硬件版本：

– 1510SP
– 1511、1511F/T/TF
– 1512SP
– 1513、1513F
– 1515、1515F/T/TF
– 1516、1516F
– 1504D T/F
这些 CPU 通过固件版本 V3.0 提供以下改进的属性：

– 工作存储器已增加。

– 运动控制资源已增加：

CPU 运动控制资源

1510SP
1511、1511F/T/TF
1512SP
1513、1513F

1120

1504D T/TF 3200
– 工艺 CPU 的扩展运动控制资源已增加：

CPU 扩展运动控制资源

1511T/TF 90
1504D T/TF 160

– 工艺 CPU 的运动控制性能至少提高了 25%。

• CPU 1516T/TF 通过固件版本 V3.0 提供以下改进的属性：

– 代码工作存储器已扩展至 3 MB。数据工作存储器已扩展至 7.5 MB。
– CPU 性能和工作存储器已根据 CPU 1516（标准）的新硬件版本有所提高。

运动控制
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编程

• 结合“DB_ANY”对工艺对象的临时引用。

可以在运行期间分配对工艺对象的类型特定引用的数据类型“DB_ANY”变量。如果此变量

包含匹配的工艺对象类型，则引用变为有效。检查有效性后，可以使用引用访问工艺对

象数据或运动控制指令。不再需要取决于工艺对象类型的转换功能。 
函数块的参数传递 (页 1597)

新轴功能 V7.0 (S7-1500, S7-1500T)
Technology version V7.0 包含以下新功能：

驱动装置和编码器连接

• 通过数据块连接驱动装置时，可以组态通信时间 Ti、To 和 TDC，以计算跟随误差。

运动控制和动态限值

• “MC_MotionInSuperimposed”指令可用。使用此指令，除了基本运动之外，还可以针对

额外的距离、速度和加速度分配轴循环应用运动设定值。

• “MC_HaltSuperimposed”指令可用。该指令将使用指令“MC_MoveSuperimposed”、
“MC_MotionInSuperimposed”或“MC_HaltSuperimposed”生成的轴上的叠加运动减速到零

速。

遍历范围限制

• 扩展软限位开关：

– 还可以组态“在具有可编程动态的软限位开关处停止”。 
– 超程软限位开关时，可以紧急停止和保持轴启用。

• 扩展硬限位开关：

– 组态定位轴和同步轴时，硬限位开关可像以前一样组态为“可遍历”，现在可组态为

“不可遍历”。

– 逼近无法超程的硬限位开关时，可组态报警响应。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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回原点

• “MC_SaveAbsoluteEncoderData”指令可用。使用此指令将 CPU 设备更换的绝对值调整数

据保存在 SIMATIC Memory Card 上。

• 使用“MC_Home”指令，新的增量编码器调整回零类型“MC_Home.Mode”= 13 可用。轴不

会执行补偿运动，位置偏移不适用于轴的所有编码器。这样，便可轻松重新调整单个编

码器。

• 可以使用“MC_Home”使绝对值编码器主动和被动回原点。

• 将显示“<TO>.StatusSensor[1..4].Adjusted”编码器的回零状态。

• S7-1500T CPU 支持非工作编码器的绝对值调整/增量调整。这意味着不再需要启用相应的

编码器进行回原点。

组态控制回路

• 对于同步系统中的轴，动态滤波器可以将具有较高动态响应的轴动态调整为具有 低动

态响应的轴。

位置监视

• 动态滤波器激活时用于跟随误差计算的附加延时时间的参数分配可用。

"MC_Power.StopMode" = 3
• “MC_Power”指令支持“StopMode”= 3（滑行停止）

V7.0 同步操作新功能 (S7-1500, S7-1500T)
Technology version V7.0 包含以下新功能：

速度齿轮传动 (S7-1500T)
• “MC_GearInVelocity”指令可用。通过“MC_GearInVelocity”作业，可在引导轴和跟随轴之

间启动速度齿轮传动。

• 可以在运行期间连续改变传动比。发生这种情况时，跟随轴保持“同步”状态。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1514 编程和操作手册, 11/2022



凸轮传动 (S7-1500T)
• “MC_CamIn”指令已扩展，加入了同步配置文件“SyncProfileReference”= 6。使用此设置，

从当前主值位置开始，跟随轴提前在可预定义的主值路径上同步。凸轮将在主值范围内

相应地完成偏移。

• 要对凸轮工艺对象进行插补，可使用 MC‑Interpolator [OB92] 的属性提高系统性能。这

可通过模块化 S7-1500T(F) CPU 和 SIMATIC Drive Controller 固件版本 V3.0 及更高版本来

实现。

V7.0 新运动机构功能 (S7-1500, S7-1500T)
Technology version V7.0 包含以下新功能：

• 要对运动系统工艺对象进行运动插补，可使用 MC‑LookAhead [OB97] 的属性提高系统性

能。这可通过模块化 S7-1500T(F) CPU 和 SIMATIC Drive Controller 固件版本 V3.0 及更高

版本来实现。

说明

升级

如果使用的是用户自定义运动系统，请在升级到工艺版本 V7.0 后禁用系统性能改进。

请注意“升级到工艺版本 V7.0 (页 1528)”部分提供的信息。

• 在“互连”(Interconnections) 组态窗口中组态机械轴耦合。

• 在新的“接头”(Joints) 组态窗口中，组态具有四个以上运动系统轴的运动系统类型的接头。

• 运动系统控制面板：

– 现可使用新滑块执行运动系统控制面板的功能。可使用新滑块来微调运动的速度。

– 3D 可视化为调试运动系统工艺对象提供视觉支持。

– 在 JCS 中，可单独将每个运动系统接头向前点动、向后点动或点动到设定的目标位

置。 
– 有关用于调试的动态设置，请参见巡视窗口中“属性”(Properties) 下面的内容。

– “控制面板状态”(Control panel status) 诊断窗口中的状态位会显示是否所有运动系统

轴均已开启并回原点，并会显示运动系统或运动系统轴是否有错误。还可以通过工具

栏显示其它诊断窗口。

– 错误消息显示在工具栏上方的黄色横幅中，用于通过运动系统控制面板进行调试。

• 运动系统轨迹：

– 在运动系统轨迹中 多可记录 64 组信号。

– 可以在运动系统轨迹中显示或隐藏 TCP 方向的轨迹。

• “MC_MoveDirectAbsolute”和“MC_MoveDirectRelative”运动控制指令已通过“TurnJoint”参
数进行了扩展。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1515



• “MC_KinematicsTransformation”和“MC_InverseKinematicsTransformation”运动控制指

令已通过“AxesCoordSystem”参数进行了扩展。

• 以下指令参数的数组已从 [1..4] 扩展为 [1..6]：
– MC_MoveLinearAbsolute.Position
– MC_MoveLinearRelative.Distance
– MC_MoveCircularAbsolute.EndPoint
– MC_MoveCircularRelative.EndPoint
– MC_MoveDirectAbsolute.Position
– MC_MoveDirectRelative.Distance
– MC_KinematicsTransformation.AxesPosition
– MC_KinematicsTransformation.AxesVelocity
– MC_KinematicsTransformation.AxesAcceleration
– MC_InverseKinematicsTransformation.Position
– MC_InverseKinematicsTransformation.Velocity
– MC_InverseKinematicsTransformation.Acceleration

说明

升级

升级到工艺版本 V7.0 时，必须修改用户程序。

请注意“升级到工艺版本 V7.0 (页 1528)”部分提供的信息。

• 以下变量的变量结构已通过坐标 B 和 C 进行扩展：

– <TO>.Tcp
– <TO>.KcsFrame
– <TO>.OcsFrame
– <TO>.Tool
– <TO>.TcpInWcs
– <TO>.TcpInOcs
– <TO>.StatusOcsFrame[1..3]
– <TO>.FlangeInKcs
– <TO>.StatusTool
– <TO>.StatusConveyor[1..3]
– <TO>.StatusWorkspaceZone[1..10]

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1516 编程和操作手册, 11/2022



S7-1500T Motion Control KinPlus
• 可使用“S7-1500T Motion Control KinPlus”运动控制包来组态和调试具有四个以上运动系

统轴的预定义运动系统类型。

• 提供以下运行机构类型：

– 3D 笛卡尔门户（带 2 个定位功能 A、B）
– 带中央机械手的 6 轴铰接臂

– 3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）
– 3D 用户自定义运动系统（带 3 个定位）

• 接头：

– 提供接头坐标系 (JCS)。
– 变量“<TO>.Joint”包含具有四个以上插补运动系统轴的运动系统类型的接头组态。

– 变量“<TO>.JointData”包含接头运动系统运动的设定值。

• 变量“<TO>.AxisCoupling”包含具有四个以上插补运动系统轴的运动系统类型的机械轴耦

合组态。

版本 V6.0 新增内容 (S7-1500, S7-1500T)
工艺版本 V6.0 包含以下新功能：

一般功能

• 所有诊断信息均可通过 Web 服务器获得。

• 可以使用安全设置限制对工艺对象的访问。

• “ErrorID”= 16#8001 时，重新启动工艺对象运动机构、输出凸轮、凸轮轨迹和测量输入

不会再取消活动的作业，但“ErrorID”= 16#800D 时仍会取消。

• 通过数据块建立工艺对象数据连接：自 TIA Portal V17 起，可连接在数组（“PD_TELx”的
数组 [0..x]）中定义的数据类型“PD_TELx”的变量结构、PLC 数据类型的变量结构或数据块

中的结构。自工艺版本 V3.0 起，此功能可用于工艺对象。

轴功能 
• 可以为定位轴和同步轴工艺对象组态反向间隙补偿。

• 通过线性电机可以为定位轴和同步轴工艺对象组态线性轴。

• 对于定位轴、同步轴和外部编码器工艺对象，实际速度可以通过驱动装置报文中的实际 
NIST_B 速率来计算。

运动控制
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• 定位轴、同步轴工艺对象的“<TO>.PositionMonitoring.MinDwellTime”变量的起始值默认

设置为 0.01 s。
• 轴控制面板：“控制”(Control) 区域中的“减速度”(Deceleration) 元素的默认值为“工艺

对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 动态限值”(Technology objects > Configuration > 
Extended parameters > Limits > Dynamics limits) 中组态值的 100%。

同步操作功能

齿轮传动 (S7-1500T)：
• “MC_PhasingAbsolute”和“MC_PhasingRelative”指令已通过附加参数扩充。可以从定义的

主值位置或当前主值位置行进跟随轴的主值偏移。

• 对于齿轮传动，执行“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业时可能存在从值偏

移。可以从定义的主值位置或从当前主值位置行进跟随轴的从值偏移。

• 利用“MC_GearOut”作业，可以将齿轮传动取消同步。

凸轮传动 (S7-1500T)：
• 与“TO_Cam”类型的凸轮盘工艺对象相比，“TO_Cam_10k”类型的新凸轮工艺对象的传输

函数 f(x) 可包含多达 10,000 个插补点。

• 通过对象树结构提供凸轮工艺对象的诊断区。

• “MC_CamIn”指令已扩展，加入了同步配置文件“SyncProfileReference” = 5。通过该设置，

您可以重新调节活动凸轮，或在活动凸轮结束运动时更换新凸轮。

• 对于凸轮传动，执行“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业时可能存在主值

偏移。可以从定义的主值位置或当前主值位置行进跟随轴的主值偏移。

• 对于凸轮传动，执行“MC_OffsetAbsolute”作业或“MC_OffsetRelative”作业时可能存在从值

偏移。可以从定义的主值位置或从当前位置行进跟随轴的从值偏移。.
• 可使用“MC_CopyCamData”作业将已计算的凸轮元素复制到凸轮。也可以在此步中覆盖任

何已有的凸轮元素。可在活动的凸轮传动期间复制凸轮元素。

• 利用“MC_CamOut”作业，可以将凸轮传动取消同步。

跨 PLC 同步操作 (S7-1500T)：
• 在固件版本为 V2.8 及更高版本的 CPU 上，如果工艺版本为 V5.0 及更高版本，则可以在

工艺对象之间执行跨 PLC 同步操作。

• 可以通过多达八个不同的传输区域提供跨 PLC 主值。

运动控制
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运动机构功能 (S7-1500T)
• 在“校准”(Calibration) 组态窗口中，可采用离线和在线模式校准工作区。

• 利用“MC_KinematicsMotionSimulation”作业，可以使用未启用的互连轴仿真运动机构的

运动并退出仿真模式。

• 可以使用“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业顺序”(Technology object > Configuration 
> Extended parameters> Job sequence) 组态菜单或直接通过

“<TO>.Transition.FactorBlendingLength”变量组态 大平滑距离。可以大于较短距离 50% 
的平滑距离移动运动机构。

• 在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态”(Technology object > Configuration > Extended 
parameters > Dynamics) 组态菜单中，可以定义同步“点对点”运动中动态响应的默认

值。 
• 在运动机构控制面板中，在“点动至目标位置”模式下可以进行动态调整，并应将运动

机构轴的动态限值考虑在内。始终使用“不进行轨迹分段动态调整”。

• “<TO>.StatusWord.InSimulation”变量指示运动机构的仿真模式。

• “<TO>.AxesData”变量结构显示运动机构运动所产生的轴数据。

• “<TO>.StatusPath.AccumulatedPathLength”变量显示已行进的距离总和。

• “<TO>.StatusPath.TotalPathLength”变量显示总距离（已行进距离和已计算距离）之和。

• 变量“<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfPreparedCommands”显示作业序列中已准备

的命令数。

版本 V5.0 新增内容 (S7-1500, S7-1500T)
工艺版本 V5.0 包含以下新功能：

一般功能

• 可将位置、速度和角度组态为精度更高的值。

• 在集中操作工艺模块时，支持通过活动背板总线进行时钟同步。

• 组织块 MC-PreInterpolator [OB68] 可实现运动控制指令的 ipo 同步处理。

运动控制
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• 以下 CPU 的 CPU 通信负载默认值从 50% 降到 20%：

– S7-1505SP T/TF
– S7-1511T/TF
– S7-1515T/TF
– S7-1516T/TF

• 总线时钟的默认值为：

– 4 ms（对于 CPU 1511T/TF 和 1515T/TF）
– 2 ms（对于 CPU 1516T/TF）
– 1 ms（对于 CPU 1517T/TF）

轴功能

• 在轴控制面板中，将保留动态值，直到关闭轴控制面板。

• 通过“MC_Stop”作业，可以停止轴并阻止产生新作业。

• 通过“MC_Home”作业，可采用绝对或相对的方式设置位置。

• 通过“MC_Reset”作业，可以确认驱动器中的报警，而工艺对象不会发生未决错误。

• 控制字 1 和控制字 2 中的选定位可通过“MC_SetAxisSTW”作业进行控制。

• 通过“MC_WriteParameter”作业，可启用和禁用硬限位开关。

• “<TO>.VelocitySetpoint”变量指示有效的速度设定值。

• 变量“<TO>.ModuloCycle”表示设定值的模数周期数。

• 变量“<TO>.ActualModuloCycle”表示实际值的模数周期数。

传感器和凸轮功能 (S7-1500T)
• 支持 SIMATIC Drive Controller 的 X142 接口。

同步操作功能 (S7-1500T)
• 通过跨 PLC 同步操作，可以在项目中位于不同 CPU 上的各轴之间进行同步操作。

• 可以使用引导轴代理工艺对象来组态跨 PLC 同步操作。

• 实际值推断已经过扩展。

• 通过“MC_LeadingValueAdditive”作业，除了主值外，还可以为跟随轴周期性地指定一个

附加主值。

• 通过“MC_GearInPos”作业，可以基于主值距离进行随后同步，以进行齿轮传动。

运动控制
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• 通过“MC_CamIn”作业，可以基于主值距离进行随后同步，以进行凸轮传动。

• 在同步期间，变量“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord”表示已超出动态限值。

• 变量“<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState”表示存在未决同步操作。

运动系统功能 (S7-1500T)
• 可组态预定义运动系统类型“SCARA 2D（带定位功能）”。

• 带有已组态区域的运动系统模型将显示在“诊断”(Diagnostics) 窗口中。

• 可使用“校准”(Calibration) 窗口离线和在线校准对象坐标系。

• 运动系统工艺对象的运动准备在 MC-LookAhead [OB97] 组织块中进行计算。

• 采用“点到点”同步运动的运动系统可通过“MC_MoveDirectAbsolute”作业以绝对方式遍

历。

• 采用“点到点”同步运动的运动系统可通过“MC_MoveDirectRelative”作业以相对方式遍

历。

• 通过“MC_KinematicsTransformation”作业，可以计算正向变换。

• 通过“MC_InverseKinematicsTransformation”作业，可以计算反向变换。

• 通过“MC_TrackConveyorBelt”作业，可以进行传送带跟踪。

版本 V4.0 新增内容 (S7-1500, S7-1500T)
工艺功能版本 V4.0 中包含以下新功能：

轴功能

• 与工艺对象所属工艺单元中的驱动器交换扭矩数据。

– 附加扭矩设定值

– 当前实际扭矩

– 允许的扭矩范围

• 扩展了定位轴和同步轴的数据结构，可支持运动机构工艺对象

• 使用优化的数据块（驱动器/编码器连接）

• 通过“MotionIn”指令指定运动参数 (S7-1500T)

运动控制
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同步操作功能 (S7-1500T)
• 直接同步设置“MC_CamIn”V4.0 (S7-1500T)

运动系统功能 (S7-1500T)
• 可以将以下运动系统与运动系统工艺对象一起使用：

– 笛卡尔型传送门

– 滚动拾取器

– SCARA
– 铰接臂

– 增量拾取器 
– 圆柱坐标机器人

– 三脚架

– 用户自定义运动系统

• 可以在运动机构轨迹中记录运动机构的运动。

• 利用运动机构控制面板，可以在调试期间移动运动机构。

• 运动状态、错误和警告均显示在诊断中。

版本 V3.0 新增内容 (S7-1500, S7-1500T)
工艺版本 V3.0 包含以下新功能：

一般功能

• 工艺 CPU S7-1500T

轴功能

• 力/扭矩限值

• 固定挡块检测

• 虚拟轴轴类型

• MC-PreServo [OB67] 和 MC-PostServo [OB95] 
• 使用多个编码器 (S7-1500T)
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同步操作功能 (S7-1500T)
• 循环凸轮工艺对象 (S7-1500T)
• “MC_GearInPos”齿轮传动 (S7-1500T)
• “MC_CamIn”凸轮 (S7-1500T)

传感器和凸轮功能

• 工艺对象测量输入

• 工艺对象输出凸轮

• 工艺对象凸轮轨迹

6.1.1.4 使用版本 (S7-1500, S7-1500T)

版本概述 (S7-1500, S7-1500T)
对于 S7-1500 运动控制，工艺版本还定义了工艺对象的版本和运动控制指令的版本。一个 
CPU 上只能运行一个工艺版本。下面所示概览包含 S7-1500 和 S7-1500T。 
有关工艺模块版本 V1.0 和 V2.0 的概述，请访问此处 (页 1531)。

CPU 固件版本和工艺版本

下表列出了 CPU 固件版本对应的可用工艺版本。

CPU 固件版本 V7.0 V6.0 V5.0 V4.0 V3.0
V3.0 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
V2.91) - ✓ ✓ ✓ ✓
V2.8 - - ✓ ✓ ✓
V2.5、V2.6 - - - ✓ ✓
V2.0、V2.1 - - - - ✓

1) CPU 1518T‑4 PN/DP 和 1518TF‑4 PN/DP 仅支持工艺版本 V6.0。
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工艺版本的工艺对象

下表列出工艺版本对应的可用工艺对象。

工艺对象 V7.0 V6.0 V5.0 V4.0 V3.0
速度轴 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
定位轴 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
外部编码器 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
同步轴 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
测量输入 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
输出凸轮 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
凸轮轨迹 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
“TO_Cam”循环凸轮 (S7-1500T) ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
“TO_Cam_10k”循环凸轮 (S7-1500T) ✓ ✓ - - -
引导轴代理 (S7-1500T) ✓ ✓ ✓ - -
运动机构 (S7-1500T) ✓ ✓ ✓ ✓ -

S7-1500 运动控制指令

下表列出了工艺版本对应的可用运动控制指令。

指令 V7.0 V6.0 V5.0 V4.0 V3.0
MC_Power ✓1) ✓ ✓ ✓ ✓
MC_Reset ✓ ✓ ✓1) ✓ ✓
MC_Home ✓1) ✓ ✓1) ✓ ✓
MC_Halt ✓ ✓ ✓ ✓1) ✓1)

MC_HaltSuperimposed ✓ - - - -
MC_MoveAbsolute ✓ ✓ ✓ ✓1) ✓1)

MC_MoveRelative ✓ ✓ ✓ ✓1) ✓
MC_MoveVelocity ✓ ✓ ✓ ✓1) ✓
MC_MoveJog ✓ ✓ ✓ ✓1) ✓
MC_MoveSuperimposed ✓ ✓ ✓ ✓1) ✓
MC_SetSensor ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_Stop ✓ ✓ ✓ - -
MC_SetAxisSTW ✓ ✓ ✓ - -
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指令 V7.0 V6.0 V5.0 V4.0 V3.0
MC_WriteParameter ✓1) ✓ ✓ - -
MC_SaveAbsoluteEncoderData ✓ - - - -
MC_MeasuringInput ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_MeasuringInputCyclic ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_AbortMeasuringInput ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_OutputCam ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_CamTrack ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_GearIn ✓ ✓ ✓ ✓ ✓1)

MC_GearInPos ✓ ✓ ✓1) ✓ ✓
MC_GearInVelocity ✓ - - - -
MC_PhasingRelative ✓ ✓1) ✓ ✓ ✓
MC_PhasingAbsolute ✓ ✓1) ✓ ✓ ✓
MC_OffsetRelative ✓ ✓ - - -
MC_OffsetAbsolute ✓ ✓ - - -
MC_CamIn ✓1) ✓1) ✓1) ✓1) ✓
MC_SynchronizedMotionSimulation ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_GearOut ✓ ✓ - - -
MC_CamOut ✓ ✓ - - -
MC_LeadingValueAdditive ✓ ✓ ✓ - -
MC_InterpolateCam ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_GetCamLeadingValue ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_GetCamFollowingValue ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_CopyCamData ✓ ✓ - - -
MC_MotionInVelocity ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_MotionInPosition ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_MotionInSuperimposed ✓ - - - -
MC_TorqueAdditive ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_TorqueRange ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_TorqueLimiting ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MC_GroupInterrupt ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_GroupContinue ✓ ✓ ✓ ✓ -
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指令 V7.0 V6.0 V5.0 V4.0 V3.0
MC_GroupStop ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_MoveLinearAbsolute ✓1) ✓ ✓ ✓ -
MC_MoveLinearRelative ✓1) ✓ ✓ ✓ -
MC_MoveCircularAbsolute ✓1) ✓ ✓ ✓ -
MC_MoveCircularRelative ✓1) ✓ ✓ ✓ -
MC_MoveDirectAbsolute ✓1) ✓ ✓ - -
MC_MoveDirectRelative ✓1) ✓ ✓ - -
MC_TrackConveyorBelt ✓ ✓ ✓2) - -
MC_KinematicsMotionSimulation ✓ ✓ - - -
MC_DefineWorkspaceZone ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_DefineKinematicsZone ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_SetWorkspaceZoneActive ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_SetWorkspaceZoneInactive ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_SetKinematicsZoneActive ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_SetKinematicsZoneInactive ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_DefineTool ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_SetTool ✓ ✓ ✓ ✓ -
MC_SetOcsFrame ✓1) ✓ ✓ ✓ -
MC_KinematicsTransformation ✓1) ✓ ✓ - -
MC_InverseKinematicsTransformation ✓1) ✓ ✓ - -

1) 对应版本中已修订指令

2) 仅可用于固件版本 V2.8.2 及更高版本
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更换设备 (S7-1500, S7-1500T)
可以将 S7-1500 替换为采用相同设计的 S7-1500T，反之亦然。根据所选的替换版本，相关

功能的行为和现有组态也会不同。

• S7-1500 ⇒ S7-1500T
S7-1500 的功能扩展为包含 S7-1500T 扩展功能的附加参数。附加参数已经预分配默认

值，必须正确组态。

• S7-1500T ⇒ S7-1500
– 扩展功能仅 S7-1500T 支持，且在用 S7-1500 替换后不再可用。

– 标记不支持的功能块

– 不受支持的工艺对象会在完成编译后显示在错误消息中，必须删除。

升级工艺版本 (S7-1500, S7-1500T)
要使用新工艺版本的所有优势，需要更改 CPU 现有项目的工艺版本。

更改 CPU 工艺版本的方法有两种：

• 更改运动控制指令的版本

• 添加替代版本的工艺对象 
可以在工艺对象属性“常规 > 信息”(General > Information) 选项卡的“版本”(Version) 域中

检查工艺对象或运动控制指令的版本。

在编译过程中，工艺对象和运动控制指令只能转换为所选工艺版本。

更改运动控制指令的版本

要求：CPU 的固件支持所需工艺版本。

要更改运动控制指令的版本，请按以下步骤操作：

1. 打开程序编辑器（例如，通过打开 OB1）。

2. 在“指令”(Instructions) 任务卡上的“工艺 > 运动控制”(Technology > Motion control) 文件夹
中，选择更高的工艺版本。
更换 CPU 之后，无效工艺对象和运动控制指令会以红色高亮显示。

3. 保存并编译项目。
在项目的编译过程中，工艺对象和运动控制指令的版本会更改为相应的更高工艺版本。 
请注意编译期间显示的任何错误信息。处理指示的错误原因。

4. 检查工艺对象的组态。

5. 请考虑有关升级工艺版本的说明，包括已跳过版本的说明。

结果：已升级 CPU 的工艺版本。
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升级到工艺版本 V7.0 (S7-1500, S7-1500T)

扩展用于运动系统运动和转换信息的默认运动控制指令

对于用于运动系统移动的运动控制指令的目标坐标，以及用于转换信息的运动控制指令的默

认值，将 ARRAY [1..4] OF LREAL 扩展为 ARRAY [1..6] OF LREAL。已对指令的参数进行扩展，

以对具有四个以上运动系统轴的运动系统进行编程。由于使用相同的指令对具有多达四个运

动系统轴的运动系统进行编程，因此必须扩展数组。要对具有多达四个运动系统轴的运动系

统进行编程，应将数组元素 5 和 6 参数化设置为“0.0”。
已将指令的以下参数扩展为六个元素：

指令 参数 工艺版本

≤ V6.0 V7.0
MC_MoveLinearAbsolute Position ARRAY [1..4] 

OF LREAL
ARRAY [1..6] 
OF LREALMC_MoveLinearRelative Distance

MC_MoveCircularAbsolute EndPoint
MC_MoveCircularRelative EndPoint
MC_MoveDirectAbsolute Position
MC_MoveDirectRelative Distance
MC_KinematicsTransformation AxesPosition

AxesVelocity
AxesAcceleration

MC_InverseKinematicsTransforma
tion

Position
Velocity
Acceleration

通过用户自定义转换升级数据类型

升级到工艺版本 V7.0 时，“TransformationParameter”系统数据块中的

“TO_Struct_TransformationAxisData_V1”和“TO_Struct_TransformationCartesianData_V1”
数据类型会自动升级。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1528 编程和操作手册, 11/2022



在项目中的所有使用位置将以下数据类型手动更新为 V2：

工艺版本

≤ V6.0 V7.0
TO_Struct_TransformationAxisData_V1 TO_Struct_TransformationAxisData_V2
TO_Struct_TransformationCartesianData_V
1

TO_Struct_TransformationCartesianData_V
2

REF_TO
TO_Struct_TransformationParameter_V1

REF_TO
TO_Struct_TransformationParameter_V2

禁用用户自定义运动系统的系统性能改进

工艺版本升级到 V7.0 时，为运动系统工艺对象的运动准备启用系统性能改进。

如果使用的是用户自定义运动系统，请清除 MC-LookAhead [OB97] 属性中“常规 > 多核处

理器”(General > Multi-core processor) 下的“提高系统性能”(Improve system performance) 
复选框。

升级到工艺版本 V6.0 (S7-1500, S7-1500T)

升级到工艺版本 V6.0
将数据类型“DB_ANY”与凸轮工艺对象结合使用

在工艺版本 V6.0 的运动控制指令上，在“Cam”参数处直接分配“DB_ANY”数据类型会导致访

问错误。由于该访问错误，CPU 将变为“STOP”状态。

为“TO_Cam”或“TO_Cam_10k”类型的凸轮工艺对象使用数据类型转换功能。有关步骤的说明，

请参见“函数块的参数传递 (页 1597)”部分。

升级到工艺版本 V5.0
与版本相关的组织块“MC-LookAhead [OB97]”
如果将工艺版本 V4.0 切换为 ≥ V5.0，则会自动创建“MC-LookAhead [OB97]”组织块 (OB)。
将工艺版本 V4.0 切换为 ≥ V5.0 时，仍将具有与工艺版本 V4.0 相同的选项。

如果您使用多个运动系统，则所有运动系统仅使用一个“MC-LookAhead [OB97]”OB。在

“MC‑LookAhead [OB97]”OB 中，计算运动系统工艺对象的运动格式。
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升级到工艺版本 V4.0
基于版本的 UDT 名称

下表显示了西门子报文 10x 的控制字和状态字的基于版本的 UDT 名称：

UDT 名称 < V4.0 UDT 名称 ≥ V4.0 WORD 数据类型

PD_STW1 PD_STW1_611Umode 控制字 1 (STW1)
PD_STW2 PD_STW2_611Umode 控制字 2 (STW2)
PD_ZSW1 PD_ZSW1_611Umode 状态字 1 (ZSW1)
PD_ZSW2 PD_ZSW2_611Umode 状态字 2 (ZSW2)

如果将工艺版本从 V4.0 之前版本切换到 V4.0 或以上版本或进行反向切换，则在编译期间会

发生错误。您必须手动调整 UDT 名称。

升级到工艺版本 V3.0
工艺对象的变量

从工艺版本 V3.0 开始，所有输入和输出地址均用数据类型“VREF”指定。这会导致工艺对象

的变量发生如下变化：

工艺对象的变量 从 V3.0 开始更改

<TO>.Actor.Interface.AddressIn 数据类型：VREF
<TO>.Actor.Interface.AddressOut 数据类型：VREF
<TO>.Sensor[1..4].Interface.AddressIn 数据类型：VREF
<TO>.Sensor[1..4].Interface.AddressOut 数据类型：VREF
<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutputAddress 数据类型：VREF
<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutputBitNumber 变量消除

<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInputAddress 数据类型：VREF
<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInputBitNumber 变量消除

<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.DigitalInputAddress 数据类型：VREF
<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.DigitalInputBitNumber 变量消除

<TO>.Sensor[1..4].PassiveHoming.DigitalInputAddress 数据类型：VREF
<TO>.Sensor[1..4].PassiveHoming.DigitalInputBitNumber 变量消除

<TO>.PositionLimits_HW.MinInputAddress 数据类型：VREF
<TO>.PositionLimits_HW.MinInputBitNumber 变量消除
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工艺对象的变量 从 V3.0 开始更改

<TO>.PositionLimits_HW.MaxInputAddress 数据类型：VREF
<TO>.PositionLimits_HW.MaxInputBitNumber 变量消除

工艺版本 V1.0 和 V2.0 (S7-1500)

CPU 固件和工艺版本 V1.0 和 V2.0
下表列出了 CPU 固件版本对应的可用工艺版本。

CPU 固件版本 V2.0 V1.0
V1.6 或更高版本 ✓ -
V1.5 - ✓
V1.1 - ✓
V1.0 - ✓

更改为 V1.6 及以上版本的 CPU 时，必须相应地更改工艺版本技术。将低于 V1.6 的 CPU 中
的卡更换到 V1.6 及以上版本的 CPU。在 TIA Portal 中，使用 V1.6 及以上版本的 CPU 只能处

理相应工艺版本更高的项目。

工艺版本 V1.0 和 V2.0 中的工艺对象

下表列出工艺版本对应的可用工艺对象。

工艺对象 V2.0 V1.0
速度轴 ✓ ✓
定位轴 ✓ ✓
外部编码器 ✓ ✓
同步轴 ✓ -
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工艺版本 V1.0 和 V2.0 中的 S7-1500 运动控制指令

下表列出了工艺版本对应的可用运动控制指令。

指令 V2.0 V1.0
MC_Power ✓ ✓
MC_Reset ✓ ✓
MC_Home ✓1 ✓
MC_Halt ✓ ✓
MC_MoveAbsolute ✓ ✓
MC_MoveRelative ✓ ✓
MC_MoveVelocity ✓ ✓
MC_MoveJog ✓ ✓
MC_MoveSuperimposed ✓ -
MC_GearIn ✓ -

1) 对应版本中已修订指令

版本 V2.0 新增内容

Technology Version V2.0 包含以下新功能：

• 标准化 S7‑1200 运动控制和 S7‑1500 运动控制的“MC_Home.Mode”参数。

• 仿真模式

• 支持驱动装置的安全功能

升级到工艺版本 V2.0
运动控制指令“MC_Home”的“Mode”参数

在 V2.0 工艺版本的框架中，S7-1200 运动控制和 S7-1500 运动控制的“MC_Home.Mode”参
数已标准化。这会为“MC_Home.Mode”参数新分配参数值。

下表给出了 V1.0 和 V2.0 以上工艺版本的“MC_Home.Mode”参数的比较：

MC_Home.HomingMode V1.0 参数值 MC_Home.Mode ≥ V2.0
绝对式直接回原点 0 绝对式直接回原点

相对式直接回原点 1 相对式直接回原点

被动回原点 2 被动回原点（无复位）
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MC_Home.HomingMode V1.0 参数值 MC_Home.Mode ≥ V2.0
被动回原点（带组态的起始位置） 3 主动回原点

主动回原点 4 预留

主动回原点（带组态的起始位置） 5 主动回原点（带组态的起始位置）

绝对编码器调节（相对） 6 绝对编码器调节（相对）

绝对编码器调节（绝对） 7 绝对编码器调节（绝对）

被动回原点（无复位） 8 被动回原点

中止被动回原点 9 中止被动回原点

- 10 被动回原点（带组态的起始位置）

有关“MC_Home.Mode”参数的更多信息，请参见运动控制指令“MC_Home”的说明。 
重置运动控制系统指令“MC_Home”的“Mode”参数

将工艺版本从 V1.0 升级为 V2.0 及更高版本时，“MC_Home.HomingMode”参数 (V1.0) 会重

命名为“MC_Home.Mode”（V2.0 及更高版本）。参数值的分配也会发生变化。 
要复位“MC_Home.Mode”参数 (V2.0)，请按以下步骤操作：

1. 要更改工艺版本，请遵循上文给出的说明。
编译项目时，“MC_Home.HomingMode”(V1.0) 参数会重命名为“MC_Home.Mode”(≥ V2.0)：
– 参数值的分配会发生变化。

有关“MC_Home.Mode”参数的更多信息，请参见运动控制指令“MC_Home”的说明。

– “MC_Home.HomingMode”参数 (V1.0) 中组态的值会丢失。重命名时注意，在

“MC_Home.Mode”(≥ V2.0) 参数中输入以下文本作为参数值：

“接口已更改。更多信息请参见运动控制指令 MC_Home 中的说明”。

– 巡视窗口中“信息 > 编译”(Info > Compile) 选项卡中会有一条消息指示操作数的数据

类型不正确。

2. 根据新分配更改用户程序中“MC_Home.Mode”参数 (≥ V2.0) 的值。

3. 保存并编译项目。

6.1.1.5 组态 (S7-1500, S7-1500T)

有关工艺对象组态的基础知识 (S7-1500, S7-1500T)

添加工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
下面介绍了在项目树中添加工艺对象的方法。
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要求

• 已创建具有 CPU S7-1500 的项目。

• 对于输出凸轮、凸轮轨道和测量输入工艺对象：

定位轴、同步轴或外部编码器工艺对象已在项目中创建。

步骤

要添加工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目浏览器中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology Objects) 文件夹。

3. 双击“添加新对象”(Add new object)。 
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

4. 选择所需的工艺对象。可从显示的描述推断该工艺对象的功能。 
5. 如果要添加输出凸轮、凸轮轨道、测量输入到工艺对象，请在“要指定的轴或外部编码器”

中选择较高级别的工艺对象。

6. 在“名称”(Name) 输入字段中，按需调整名称。

7. 要更改建议的数据块编号，请选择“手动”(Manual) 选项。

8. 要自行添加工艺对象的相关信息，请单击“更多信息”(Additional information)。
9. 要在添加工艺对象后打开组态，请选中“添加新对象并打开”(Add new and open) 复选框。

10.要添加工艺对象，请单击“确定”(OK)。

结果

创建了新工艺对象，并创建在项目树中的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中。

如果“MC-Servo”和“MC-Interpolator”组织单元尚未提供，则会添加它们。

复制工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
可以通过以下方式复制工艺对象：

• 复制 CPU 内的工艺对象

• 将工艺对象从 CPU S7‑1500 复制到 CPU S7-1500T
用于扩展功能的附加参数预设置默认值。必须适当对其进行组态。

• 将工艺对象从 CPU S7-1500T 复制到 CPU S7‑1500 
不受 CPU S7-1500 支持的附加参数都复位为默认值。

在复制具有较低级工艺对象（如输出凸轮、凸轮轨道或测量输入）的工艺对象时，也会一同

复制较低级别的工艺对象。
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以下介绍如何复制 CPU 中的工艺对象。该步骤也适用于所提及的其它复制方法。

要求

• 已创建具有 CPU S7-1500 的项目。

• 已在项目中创建了工艺对象。

步骤

要复制工艺目标，请按以下步骤操作：

1. 在项目浏览器中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology Objects) 文件夹。

3. 如有必要，打开更高级的工艺对象。

4. 选择要复制的工艺对象。

5. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
6. 选择“工艺对象”(Technology Objects) 文件夹或更高级别的工艺对象。

7. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

结果

所选工艺对象（包括较低级别的工艺对象）已复制并在项目树的“工艺对象”文件夹中创建。

删除工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
可以删除项目树中的工艺对象

在删除具有较低级工艺对象（如输出凸轮、凸轮轨迹或测量输入）的工艺对象时，也会一同

删除较低级别的工艺对象。

要求

• 已创建具有 CPU S7-1500 的项目。

• 已在项目中创建了工艺对象。

步骤

要删除工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目浏览器中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。
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3. 如有必要，打开更高级的工艺对象。

4. 选择要删除的工艺对象。

5. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 指令。
随即打开“确认删除”(Confirm Delete) 对话框。

6. 单击“是”(Yes)，删除该工艺对象。

结果

所选择的工艺对象已删除。

使用组态编辑器 (S7-1500, S7-1500T)
在组态窗口中，组态工艺对象的属性。要在项目视图中打开工艺对象的组态窗口，请按以下

步骤操作：

1. 在项目浏览器中打开“工艺对象”(Technology objects) 设备组。

2. 选择工艺对象并双击“组态”(Configuration)。
根据对象类型，可将组态分为不同类别，例如，基本参数、硬件接口、扩展参数。

组态编辑器图标

组态的区域导航中的图标显示有关组态情况的详细信息：

符号 说明

组态包含默认值且已完成。

组态仅包含默认值。使用这些默认值即可使用工艺对象，而无需进行更改。

组态包含用户自定义或自动调整值且已完成。

组态的所有输入字段均包含有效值，且至少一个预设值发生更改。

组态未完成或不正确。

至少一个输入字段或下拉列表包含无效值。相应字段或下拉列表以红色背景显示。

单击该字段，将显示相关的错误消息，指示出错的原因。
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组态的工具栏 (S7-1500, S7-1500T)
在功能视图的工具栏中，可使用以下功能：

符号 功能 说明

显示在线值 显示 CPU 中的当前回读值。

耦合导航中所选对象的功能视图和

参数视图

启用参数视图和基于功能的视图之间的目标

切换。 
折叠/展开所有节点和对象 折叠或展开当前活动视图中导航或数据结构

的所有节点和对象。

折叠/展开标记节点下的节点 折叠或展开当前活动视图中导航或数据结构

的标记节点和对象。

比较值 (S7-1500, S7-1500T)
如果存在到 CPU 的在线连接，“监视全部”(Monitor all) 功能  将在组态工艺对象期间显示。

“监视全部”功能中包含以下选项：

• 将项目中组态的起始值与 CPU 中的起始值和实际值进行比较

• 直接编辑实际值和项目的起始值

• 立即检测并显示输入错误和建议的更正措施

• 备份项目中的实际值

• 将项目的起始值作为实际值传送至 CPU

说明

在线值和离线值之间的差异 
通过添加或删除与其它工艺对象（如凸轮、凸轮轨迹、测量输入或同步轴）连接的工艺对象，

在比较在线值和离线值时可能产生差异。这些差异可以通过重新编译项目，然后将其上传到 
CPU 来消除。

图标和操作员控件

如果存在到 CPU 的在线连接，则参数中将显示实际值。
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除参数的实际值外，还会显示下列符号：

符号 说明

CPU 中的起始值与项目中组态的起始值一致

CPU 中的起始值与项目中组态的的起始值不一致

下位组件中存在软件差异：在线和离线版本至少在一个下位软件组件中有所不

同。

无法将 CPU 中的起始值与项目中组态的起始值进行比较。

不建议对在线和离线值进行比较。

使用该按钮显示 CPU 的起始值和各个参数的项目起始值。

可以直接更改 CPU 的起始值，然后下载到 CPU。对于可直接更改的参数，实际值也可以更改，

更改内容直接传送给 CPU。  

使用参数视图 (S7-1500, S7-1500T)
参数视图提供了工艺对象中所有相关参数的一般概述。可获得参数设置的概述，并可在离线

和在线模式下轻松地对其进行更改。

① 导航 (页 1540)
② 工具栏 (页 1539)
③ 参数表 (页 1541)
④ “参数视图”(Parameter view) 选项卡
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功能范围

提供以下可用于分析工艺对象参数和启用目标性监视与控件的功能。

显示功能：

• 在离线和在线模式下显示参数值

• 显示参数的状态信息

• 显示值偏差和直接连接选项

• 显示组态错误

• 显示由参数引起的值更改

• 显示某参数所有的存储值：PLC 起始值、项目起始值、监视值

• 显示参数存储值的参数比较

操作员控制功能：

• 为在参数之间和参数结构之间进行快速更改而导航。

• 用于更快搜索具体参数的文本过滤器。 
• 用于按需自定义参数和参数组顺序的排序功能。

• 用于备份参数视图的结构设置的存储功能。

• 在线监视和控件参数值。

• 为捕获并响应瞬时情况而保存 CPU 参数值快照的功能。

• 用于将参数值快照应用为起始值的功能。

• 将已修改的起始值下载至 CPU。
• 用于比较两个参数值的比较功能。

参数视图结构 (S7-1500, S7-1500T)

工具栏 (S7-1500, S7-1500T)
可在参数视图的工具栏中选择以下功能。

符号 功能 说明

监视全部 开始监视活动表格中显示的变量。

选择导航结构 在基于功能的导航和工艺数据块的数据结构视

图之间进行切换。 
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符号 功能 说明

耦合导航中所选对象的功能视

图和参数视图

启用参数视图和基于功能的视图之间的目标切

换。 
折叠/展开所有节点和对象 折叠或展开当前活动视图中导航或数据结构的

所有节点和对象。

折叠/展开标记节点下的节点 折叠或展开当前活动视图中导航或数据结构的

标记节点和对象。

文本过滤器... 在输入字符串之后：显示某一当前可见列中的

所有参数（包括输入的字符串）。

选择比较值 在在线模式下，选择要与另一个参数值进行比

较的参数值（项目起始值、PLC 起始值）

仅可在在线模式下执行。

保存窗口设置 为参数视图保存显示设置（例如选择的导航结

构和激活表的各个列等）

导航 (S7-1500, S7-1500T)
在“参数视图”(Parameter view) 选项卡中，有以下替代导航结构可供选择。

导航 说明

功能导航 在功能导航中，参数结构以组态窗口（“功能视

图”(Function view) 选项卡）、调试窗口和诊断窗口中的结

构为基础。

数据结构 在“数据结构”(Data structure) 导航中，参数结构以工艺数

据块的结构为基础。

可以使用“选择导航结构”(Select navigation structure) 下拉列表来切换导航结构。 
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参数表 (S7-1500, S7-1500T)
下表给出了参数表各列的含义。可以根据需要显示或隐藏列。

列 说明 离线 在线

功能视图中的名

称

功能视图中的参数名称。

如果参数未通过工艺对象组态，该显示字段留空。

✓ ✓

在 DB 中的名称 工艺数据块中的参数名称。

如果参数是某结构或 UDT 的一部分，则应添加前

“../”。 
如果参数未包含在工艺数据块中，该显示字段留空。

✓ ✓

DB 中的全称 背景数据块中参数的完整路径。

如果参数未包含在工艺数据块中，该显示字段留空。

✓ ✓

组态的状态 使用状态符号显示组态完整性。 ✓ -
比较结果 “比较值”功能的结果。 

存在在线连接时将显示该列。

- ✓

项目起始值 组态的项目起始值。

如果输入的值具有语法错误或过程相关错误，则会出

现错误指示。

✓ ✓

默认值 为该参数预分配的值。

如果参数未包含在工艺数据块中，该显示字段留空。

✓ ✓

PLC 起始值 CPU 中的起始值。 
存在在线连接时将显示该列。

- ✓

监视值 CPU 中的当前值。 
存在在线连接时将显示该列。

- ✓

修改值 用于更改监视值的值。

存在在线连接时将显示该列。

- ✓

小值 参数的 小过程相关值。 
如果 小值取决于其它参数，则将其定义为：

• 离线：采用“项目的起始值”(start value in the 
project) 方式。

• 在线：采用“监视值”(monitor values) 方式。

✓ ✓
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列 说明 离线 在线

大值 参数的 大过程相关值。 
如果 大值取决于其它参数，则将其定义为：

• 离线：采用“项目的起始值”(start value in the 
project) 方式。

• 在线：采用“监视值”(monitor values) 方式。

✓ ✓

设定值 将参数指定为设定值，可在线初始化这些参数。 ✓ ✓
数据类型 变量的数据类型。

如果参数未包含在工艺数据块中，该显示字段留空。

✓ ✓

保持性 将值指定为保持值。 
保持性参数的值将保留，即使在电源关闭后也是如

此。 

✓ ✓

可从 HMI 访问 指示运行期间 HMI 是否可以访问此参数。 ✓ ✓
HMI 中可见 指示 HMI 选择列表中的参数是否默认可见。 ✓ ✓
注释 参数的简要描述。 ✓ ✓

✓ 该功能在离线/在线模式下可见。

- 该功能在离线/在线模式下不可见。

打开参数视图 (S7-1500, S7-1500T)

要求

已在项目浏览器中添加工艺对象。

步骤

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开该工艺对象。

3. 双击“组态”(Configuration) 对象。

4. 选择右上角的“参数视图”(Parameter view) 选项卡。

结果

参数视图将打开。所显示的每个参数都会以参数表中的一行表示。

可显示的参数属性（表的列）根据所使用的参数视图模式（离线或在线）而有所不同。
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此外，可以有选择地显示和隐藏表的各个列。 

使用参数视图 (S7-1500, S7-1500T)
如下文所述，下表提供了在线和离线状态下的参数视图功能总览：

功能/操作 离线 在线

过滤参数表 (页 1543) ✓ ✓
将参数表排序 (页 1544) ✓ ✓
指示错误 (页 1544) ✓ ✓
在项目中编辑起始值 (页 1545) ✓ ✓
参数视图中的在线监视值 (页 1546) - ✓
修改值 (页 1547) - ✓
比较值 (页 1548) - ✓

✓ 该功能可以通过离线操作/在线操作实现。

- 该功能不可能在离线/在线模式下。

过滤参数表 (S7-1500, S7-1500T)
可通过下列方式过滤参数表中的参数：

• 使用文本过滤器

• 使用导航子组

两种过滤方法可同时使用。

使用文本过滤器

文本过滤器仅用于显示的参数行和显示列中的文本。

要使用文本过滤器，请按以下步骤操作：

1. 在“文本过滤器...”(Text filter...) 输入框中输入所需字符串以进行过滤。
参数表仅显示包含该字符串的参数。

为了重置文本过滤，下列选项可用：

• 选择导航中的另一个参数组。

• 从数据导航切换至功能导航，或从功能导航切换至数据导航。
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使用导航子组

要使用子组过滤导航，请按以下步骤操作：

1. 在导航中单击所需的参数组，例如“静态”(Static)。
参数表现在仅显示静态参数。可以为导航的一些组选择其它子组。

2. 如果要再次显示所有参数，请在导航中单击“所有参数”(All parameters)。 

将参数表排序 (S7-1500, S7-1500T)
参数值按行排列。参数表可以按照任意显示的列进行排序。

• 包含数字值的列会按照数字值的峰值进行排序。 
• 文本列会按照字母顺序进行排序。

逐列排序

1. 将光标放在所需列的标题单元格中。
该单元格的背景会变为蓝色。

2. 单击列标题。

结果

整个参数表会按照所选的列进行排序。列标题中会出现一个尖向上的三角形。 
再次单击列标题会按以下情况更改排序方式：

符号 说明

▲ 参数表按升序排序。

▼ 参数表按降序排序。

无符号 再次移除排序。参数表采用默认显示。

排序时，忽略“在 DB 中的名称”列的“../”前 。

指示错误 (S7-1500, S7-1500T)

错误显示

会导致编译错误（例如越限）的参数分配错误将显示在“参数视图”(Parameter view) 中。
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每次在参数视图中输入值时，都会检查是否有过程相关错误和语法错误，并通过以下表示方

法显示：

• “组态的状态”（离线模式）或“比较结果”（在线模式，取决于所选的比较类型）列中

的红色错误符号

• 背景为红色的表字段

如果单击错误的字段，会出现弹出错误消息，其中包含有关允许的值范围或所需语法（格

式）的信息

编译错误

如果参数未显示在组态窗口中，可以从编译器的错误消息处直接打开包含出错参数的“参数

视图”(Parameter view)（“功能导航”(functional navigation)）。 

在项目中编辑起始值 (S7-1500, S7-1500T)
可使用参数视图在离线模式和在线模式下编辑项目中的起始值。

• 可在参数表的“项目起始值”(Project start value) 列中更改值。

• 在参数表的“组态状态”(Status of configuration) 列中，通过与工艺对象组态窗口中相似

的状态符号来表示组态进度。

约束条件

• 如果其它参数取决于那些起始值发生更改的参数，那么这些相关参数的起始值也会发生

调整。

• 如果工艺对象的参数不可编辑，则也无法在参数视图中对其进行编辑。参数是否可以编

辑还取决于其它参数值。

定义新起始值

要在参数视图中定义参数的起始值，请按下列步骤操作：

1. 打开工艺对象的参数视图。

2. 在“项目起始值”(Project start value) 列中输入所需的起始值。该值必须与参数的数据类型相
匹配，不能超过参数的值范围。
“ 大值”(Maximum value) 和“ 小值”(Minimum value) 列中给出了值范围的限值。

“组态的状态”(Status of configuration) 列用彩色符号表示组态进度。

在调整了起始值并将工艺对象下载到 CPU 的情况下，如果未将参数声明为保持（“保

留”(Retain) 列），则参数会在启动时采用定义值。
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错误显示

当输入了起始值时，会检查是否有过程相关错误和语法错误，并将结果表示出来。

错误的起始值会由以下方法表示：

• “组态的状态”（离线模式）或“比较结果”（在线模式，取决于所选的比较类型）列中

的红色错误符号

和/或
• “项目起始值”(Project start value) 字段中的红色背景。

如果单击错误的字段：会出现弹出错误消息，其中包含有关允许的值范围或必要的语法

（格式）的信息

更正错误起始值

1. 使用来自弹出错误消息的信息更正错误的起始值。
将不再显示红色错误信息、红色字段背景和弹出错误消息。

除非起始值无误，否则项目将无法成功编译。

参数视图中的在线监视值 (S7-1500, S7-1500T)
可直接在参数视图中监视 CPU 中工艺对象参数当前采用的值（实际视值）。

要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 工艺对象的参数视图已打开。

步骤

一旦参数视图在线，将额外显示以下各列：

• 比较结果

• PLC 起始值

• 实际值

“实际值”(Actual value) 列显示了 CPU 上的当前参数值。 
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显示 
所有仅在线时可用的列显示以下颜色：

颜色 说明

数值可修改。

这些值无法更改。

参见

参数表 (页 1541)

修改值 (S7-1500, S7-1500T)
可通过参数视图修改 CPU 中工艺对象的值。可以向参数分配一次值（控制值）并立即对其

进行修改。修改请求会尽快执行，而不参考用户程序中的任何特定点。

危险

修改时存在的危险

在发生故障或程序错误的情况下，如果在设备运行时更改参数值，则可能会导致严重财产

损失和人员重伤。

在使用“修改”功能之前，请确保不会发生危险。

要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 工艺对象的参数视图已打开。

• 该参数可修改。（“实际值”(Actual value) 列中的相关字段有相应背景颜色）。

步骤

要立即修改值，请按以下步骤操作：

1. 在参数表的“实际值”(Actual value) 列中输入所需控制值。
参数会由指定值立即一次性修改。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1547



错误显示

当输入了控制值时，会立即检查是否有过程相关错误和语法错误，并将结果表示出来。

可以识别如下不正确的控制值：

• “实际值”(Actual value) 字段显示为红色背景颜色。

• 如果单击错误的字段，会出现弹出错误消息，其中包含有关允许的值范围或必要的语法

信息。

不良控制值

• 具有过程相关错误的控制值可以进行传输。

• 具有语法错误的控制值无法进行传输。

比较值 (S7-1500, S7-1500T)
可以使用比较功能来比较参数的以下存储值：

• 项目起始值

• PLC 起始值

• PLC 中的实际值

要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 工艺对象的参数视图已打开。

步骤

要比较不同目标系统中的起始值，请按下列步骤操作：

1. 在图标  中，单击“选择比较值”(Select comparison values) 箭头。
将打开一个包含比较选项的选择列表：

– 项目起始值/PLC 起始值（默认设置）

– 项目起始值/PLC 实际值

– PLC 起始值/PLC 实际值

2. 选择所需的比较选项。
会立即执行所选比较选项：

– “比较结果”(Compare result) 列中使用的符号用来指示所选列的比较结果。
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“比较结果”列中的符号

符号 含义

比较值相等且无误。

比较值不相等但无误。

两个比较值中至少有一个具有过程相关错误或语法错误。

无法执行比较，两个比较值中，至少一个不可用（如，快照）。

导航中的符号

如果所显示的导航结构下方的参数中至少有一个应用了比较结果，则导航中的符号会以相同

方式显示。

组态用于运动控制的工艺模块和板载 I/O (S7-1500, S7-1500T)

与运动控制结合使用 
可以将下列工艺模块的工艺功能和 CPU 的板载 I/O 与运动控制工艺对象结合使用。要将工艺

功能用于运动控制，必须相应地对 I/O 组态的特定参数和工艺对象的组态参数进行组态。下

面介绍了与该功能有关的参数。可以设置此处未列出的附加参数。相应工艺模块或相应 CPU 
的文档中提供了参数的相关说明。

以下工艺模块支持运动控制功能：

S7-1500/ET 200MP ET 200 SP 应用场合

TM Count 2x24V (页 1551) 1) TM Count 1x24V (页 1551) 1) • 位置检测，用于使用基于 PROFIdrive 报
文的零位标记回原点

• 通过测量输入进行位置检测

TM PosInput 2 (页 1554) 1) TM PosInput 1 (页 1554) 1) • 位置检测，用于使用基于 PROFIdrive 报
文的零位标记回原点

• 通过测量输入进行位置检测

TM Timer DIDQ 16x24V 
(页 1557) 2)

TM Timer DIDQ 10x24V 
(页 1557) 2)

• 输出凸轮输出和凸轮轨迹，用于进行时

间控制的切换 2)

• 通过测量输入进行基于时间的位置检测

（时间戳记录）2)
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S7-1500/ET 200MP ET 200 SP 应用场合

– TM Pulse 2x24V (页 1559) 1) • 使用 PWM（脉宽调制）实现驱动装置连

接

TM PTO 4 (页 1564) 3) TM PTO 2x24V (页 1560) 3) • 通过 PTO（脉冲串输出）实现驱动装置

连接

• 位置检测，通过 PROFIdrive 报文使用测

量输入实现 2)

• 位置检测，用于使用基于 PROFIdrive 报
文的零位标记回原点

1) 支持自动进行编码器值数据交换

2) 需要等时同步模式

3) 支持自动进行驱动装置和编码器值数据交换

以下 CPU 通过其板载 I/O 支持运动控制功能：

CPU 应用场合

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 
PN (页 1566) 1)

• 通过 PTO（脉冲串输出）实现驱动装置连接

• 使用 PWM（脉宽调制）实现驱动装置连接 
• 基于 HSC（高速计数器）实现的编码器连接

• 位置检测，通过 PROFIdrive 报文使用测量输入实现 2)

SIMATIC Drive Controller 
(页 1575)

• 输出凸轮输出和凸轮轨迹，用于进行时间控制的切换 2)

• 通过测量输入进行基于时间的位置检测（时间戳记录）2)

1) 支持自动进行驱动装置和编码器值数据交换

2) 需要等时同步模式

等时同步模式

与测量输入、输出凸轮或凸轮轨迹结合使用时，需要等时同步模式。

在系统中，工艺模块既可以用作集中式模块，也可以用作分布式模块。在集中操作以及使用

适当 PROFINET 接口模块的分布式操作中支持等时同步模式。

SIMATIC Drive Controller 的板载工艺 I/O (X142) 支持时钟同步。

自动进行驱动装置和编码器值数据交换

通过选择自动数据交换的复选框，驱动装置和编码器的参数可自动应用到 CPU 中。

或者，您可以通过驱动装置和编码器类型手动匹配下表中描述和确定的参数。
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可以选择以下自动进行数据交换类型：

• 离线

要将驱动装置或编码器的离线值传送到项目中的工艺对象的组态中，请选中该复选框。

• 在线

要在运行期间将驱动装置或编码器中的有效值在线传送到 CPU，请选中该复选框。（重

新）初始化工艺对象和（重新）启动驱动装置、编码器或 CPU 后，将从总线传送编码器

参数。

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V (S7-1500, S7-1500T)
要与运动控制结合使用，必须组态以下参数：

组态

工艺模块

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V
工艺对象

  轴和  外部编码器

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V > 通道 0/1 > 工作

模式(TM Count 1x24V/TM Count 2x24V > Channel 
0/1 > Operating mode)

–

选择“运动控制工艺对象的位置检测”(Position 
detection for Motion Control technology object) 模式

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V > 通道 0/1 > 模块

参数(TM Count 1x24V/TM Count 2x24V > Channel 
0/1 > Module parameters)

“硬件接口 > 编码器”(Hardware interface > Encoder)

– 选择“编码器”(Encoder) 数据连接以及为工艺模块上的

运动控制组态为编码器的通道

信号类型

• 增量编码器

选择与工艺模块的组态相对应的编码器类型

• 增量式 1)
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组态

工艺模块

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V
工艺对象

  轴和  外部编码器

–   轴：“硬件接口 > 与编码器之间的数据交

换”(Hardware interface > Data exchange with 
encoder)
  外部编码器：“硬件接口 > 数据交换”(Hardware 
interface > Data exchange)
选择编码器后，将自动选择报文“标准报文 83”。
清除“自动进行编码器值数据交换（在线）”复选框

选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”复选框

如果已清除复选框，您可以手动匹配此表中描述和确

定的参数。

选择旋转或线性测量系统类型 1) 
信号检测

• 单段

• 双重

• 四沿

选择与工艺模块的组态相对应的高分辨率 1)

• 0 = 单段

• 1 = 双重

• 2 = 四重

• 旋转类型：

输入每转增量

• 线性类型：

组态不具备相关性

• 旋转类型：

输入与工艺模块的组态相对应的每转增量 (1:1) 1)

• 线性类型：

输入增量间距 1)

–   轴：“硬件接口 > 与驱动装置之间的数据交

换”(Hardware interface > Data exchange with the 
drive)

• 旋转类型：

输入与工艺对象的组态相对应的参考速度 (1:1)
• 线性类型：

组态不具备相关性

输入参考速度

– 回原点
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组态

工艺模块

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V
工艺对象

  轴和  外部编码器

为回原点标记 0 选择回原点信号：

• 增量编码器的信号 N
• DI0

使用回原点模式“使用基于 PROFIdrive 报文的零位标

记”。

TM 计数 1x24V（自 V2.0 起）

数字量输入的状态在过程映像中以“运动控制工艺对

象的位置检测”(Position detection for Motion Control 
technology object) 工作模式显示。为此，使用以下

位：

• STS_DI0（DI0 的状态）：

ZSW2_ENC.Reserved_Bit11
• STS_DI1（DI1 的状态）：

ZSW2_ENC.Reserved_Bit10
• STS_DI2（DI2 的状态）：

ZSW2_ENC.Reserved_Bit8
例如，要选择其中一个数字量输入，请使用数据类型为

“PD_TEL83_IN”的 PLC 变量，该变量带有模块所需通道

的输入起始地址。在创建的变量结构中可以找到状态字

“ZSW2_ENC”和命名的位。

“TM Count 2x24V > I/O 地址”(TM Count 2x24V > I/O 
addresses)

–

通过在工艺对象的编码器组态中选择通道，自动为输

入和输出地址选择组织块（“MC-Servo”）和过程映像

（“TPA OB Servo”）。

过程映像：PIP OB 伺服

1) 当选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”时，自动应用参数

“–”表示对于这些参数，无需工艺模块/工艺对象的组态
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使用工艺对象测量输入的附加组态

组态

工艺模块

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V
工艺对象

 测量输入

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V > 通道 0/1 > 工作

模式(TM Count 1x24V/TM Count 2x24V > Channel 
0/1 > Operating mode)

“硬件接口 > 测量输入”(Hardware interface > 
Measuring input)

选择“运动控制工艺对象的位置检测”(Position 
detection for Motion Control technology object) 工作

模式

使用 PROFIdrive 报文进行测量（驱动装置或外部编码

器）

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V > 通道 0/1 > 模块

参数(TM Count 1x24V/TM Count 2x24V > Channel 
0/1 > Module parameters)
在“运动控制的位置输入”(Position input for Motion 
Control) 工作模式下，在“模块参数”(Module 
parameters) 中设置通道的编码器信号参数。必须根据

所使用的编码器设置参数。

在“测量输入编号”(Number of the measuring input) 
选择框中，选择“1”（测量输入 1）。

TM PosInput 1/TM PosInput 2 (S7-1500, S7-1500T)
要与运动控制结合使用，必须组态以下参数：

组态

工艺模块

TM PosInput 1 / TM PosInput 2
工艺对象

  轴和  外部编码器

“TM PosInput 1/2 > 通道 0/1 > 工作模式”(TM PosInput 
1/2 > Channel 0/1 > Operating mode)

–

选择“运动控制工艺对象的位置检测”(Position 
detection for Motion Control technology object) 模式
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组态

工艺模块

TM PosInput 1 / TM PosInput 2
工艺对象

  轴和  外部编码器

“TM PosInput 1/2 > 通道 0/1 > 模块参数”(TM PosInput 
1/2 > Channel 0/1 > Module parameters)
在“运动控制的位置输入”(Position input for Motion 
Control) 模式中的“模块参数”(Module parameters) 下
选择通道的编码器信号参数。必须根据所使用的编码

器设置参数。

与 SSI 绝对编码器配合使用时，需要对编码器进行组

态。有关组态的信息，请参见相应工艺模块的文档。

“硬件接口 > 编码器”(Hardware interface > Encoder)

– 选择“编码器”(Encoder) 数据连接以及激活并组态为工

艺模块上的编码器的通道

信号类型

• 增量编码器

• 绝对编码器

选择与工艺模块的组态相对应的编码器类型：

• 增量式 1)

• 绝对值/循环绝对值

–   轴：“硬件接口 > 与编码器之间的数据交

换”(Hardware interface > Data exchange with 
encoder)

 外部编码器：“硬件接口 > 数据交换”(Hardware 
interface > Data exchange)
选择编码器后，将自动选择报文“标准报文 83”。
清除“自动进行编码器值数据交换（在线）”复选框

选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”复选框

如果已清除复选框，您可以手动匹配此表中描述和确

定的参数。

选择旋转或线性测量系统类型 1) 
信号检测

• 单段

• 双重

• 四沿

选择与工艺模块的组态相对应的高分辨率 1)

• 增量编码器：

– 0 = 单段

– 1 = 双重

– 2 = 四重

• 绝对编码器：

– 0 = 单段
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组态

工艺模块

TM PosInput 1 / TM PosInput 2
工艺对象

  轴和  外部编码器

• 旋转类型：

输入每转增量

• 线性类型：

组态不具备相关性

• 旋转类型：

输入与工艺模块的组态相对应的每转增量 (1:1) 1)

• 线性类型：

输入增量间距 1)

–   轴：“硬件接口 > 与驱动装置之间的数据交

换”(Hardware interface > Data exchange with the 
drive)

• 旋转类型：

输入与工艺对象的组态相对应的参考速度 (1:1)
• 线性类型：

组态不具备相关性

输入参考速度

– 回原点

为回原点标记 0 选择回原点信号：

• 增量编码器的信号 N
• DI0

使用回原点模式“使用基于 PROFIdrive 报文的零位标

记”。

“TM PosInput 1/2 > I/O 地址”(TM PosInput 1/2 > I/O 
addresses)

–

通过在工艺对象的编码器组态中选择通道，自动为输

入和输出地址选择组织块（“MC-Servo”）和过程映像

（“TPA OB Servo”）。

1) 当选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”时，自动应用参数

“–”表示对于这些参数，无需工艺模块/工艺对象的组态
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使用工艺对象测量输入的附加组态

组态

工艺模块

TM PosInput 1 / TM PosInput 2
工艺对象

 测量输入

“TM PosInput 1/2 > 通道 0/1 > 工作模式”(TM PosInput 
1/2 > Channel 0/1 > Operating mode)

“硬件接口 > 测量输入”(Hardware interface > 
Measuring input)

选择“运动控制工艺对象的位置检测”(Position 
detection for Motion Control technology object) 工作

模式

使用 PROFIdrive 报文进行测量（驱动装置或外部编码

器）

“TM PosInput 1/2 > 通道 0/1 > 模块参数”(TM PosInput 
1/2 > Channel 0/1 > Module parameters)
在“运动控制的位置输入”(Position input for Motion 
Control) 工作模式下，在“模块参数”(Module 
parameters) 中设置通道的编码器信号参数。必须根据

所使用的编码器设置参数。

与 SSI 绝对编码器配合使用时，需要对编码器进行组

态。就此而言，请注意以下相关信息。有关组态的信

息，请参见相应工艺模块的文档。

在“测量输入编号”(Number of the measuring input) 
选择框中，选择“1”（测量输入 1）。

说明

如果使用单圈绝对值编码器并对两个边沿进行测量（“MC_MeasuringInput.Mode” = 2、3 或 
4），则测量输入的两个测量边沿间的距离需小于编码器旋转一圈的距离。否则，应使用多

圈绝对值编码器。

TM Timer DIDQ 10x24V/TM Timer DIDQ 16x24V (S7-1500, S7-1500T)
可以在 S7-1500 CPU 中以集中方式操作 TM Timer DIDQ 工艺模块，或在分布式 I/O 中以分

布式方式操作该模块。要与测量输入、输出凸轮或凸轮轨迹结合使用，则必须在等时同步模

式下以分布式方式使用该工艺模块。

要与运动控制结合使用，必须组态以下参数：
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与输出凸轮/凸轮轨迹工艺对象结合使用

组态

工艺模块

TM Timer DIDQ 10x24V/TM Timer DIDQ 16x24V
工艺对象

 输出凸轮/  凸轮轨迹

基本参数 –
在通道组态下选择所需输出数（仅限 ET 200MP TM 定
时器 DIDQ 16x24V）
通道参数 “硬件接口 > 输出凸轮的输出/输出凸轮轨”(Hardware 

interface > Output cam output/Output cam track)
– 激活输出

通过定时器 DQ 输出

为相应的输出选择“Timer DQ”模式 选择输出凸轮的输出

I/O 地址 –
选择“等时同步模式”(Isochronous mode)
通过在工艺对象的编码器组态中选择通道，自动为输

入和输出地址更新组织块（“MC-Servo”）和过程映像

（“TPA OB Servo”）。

 

“–”表示对于这些参数，无需工艺模块/工艺对象的组态

与工艺对象测量输入结合使用

组态

工艺模块

TM Timer DIDQ 10x24V/TM Timer DIDQ 16x24V
工艺对象

 测量输入

基本参数 –
在通道组态下选择所需输入数

通道参数 “硬件接口 > 测量输入”(Hardware interface > 
Measuring input)

DI 组的组态：单独使用各个输入 –
为相应的输入选择“Timer DI”模式 选择通过定时器 DI 进行测量

– 选择测量输入
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组态

工艺模块

TM Timer DIDQ 10x24V/TM Timer DIDQ 16x24V
工艺对象

 测量输入

选择与应用程序有关的输入延时 –
I/O 地址

选择“等时同步模式”(Isochronous mode)
通过在工艺对象的输入组态中选择通道，自动为输入

和输出地址更新组织块（“MC-Servo”）和过程映像

（“TPA OB Servo”）。

 

“–”表示对于这些参数，无需工艺模块/工艺对象的组态

TM Pulse 2x24V (S7-1500, S7-1500T)
要与运动控制结合使用，必须分别组态下述参数：

使用 PWM（脉宽调制）实现驱动装置连接

组态

TM Pulse 2x24V 工艺对象

   轴
“TM Pulse 2x24V > 通道组态”(TM Pulse 2x24V > 
Channel configuration)

–

选择您是要使用 1 个通道还是 2 个通道。

“TM Pulse 2x24V > 通道 > 工作模式”(TM Pulse 2x24V 
> Channel > Operating mode)
选择“脉宽调制 PWM”(Pulse width modulation PWM) 
或“带直流电机的 PWM”(PWM with DC motor) 工作模

式

“TM Pulse 2x24V > 通道 > 参数”(TM Pulse 2x24V > 
Channel > Parameters)

“硬件接口 > 驱动装置”(Hardware interface > Drive)
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组态

TM Pulse 2x24V 工艺对象

   轴
选择“S7 模拟量输出”(S7 analog output) 输出格式 选择模拟量驱动装置连接

要选择模拟量输出，请创建包含相应地址的“Int”类型的 
PLC 变量。PLC 变量相对于起始地址的偏移值为 2。
要激活 PWM 信号的输出，请在用户程序中设置 PWM 
通道控制接口的以下两个位：

• SW_ENABLE（= 字节 9 中的位 0）
• TM_CTRL_DQ（= 字节 9 中的位 1）
字节 9 相对于 PWM 通道起始地址的偏移值为 9。

“TM Pulse 2x24V > 通道 > I/O 地址”(TM Pulse 2x24V 
> Channel > I/O addresses)

–

为输入和输出地址选择组织块“MC-Servo”。通过选择

组织块为输入和输出地址自动选择“TPA OB Servo”过程

映像。

“–”表示对于这些参数，无需工艺对象的组态

TM PTO 2x24V (S7-1500, S7-1500T)
要与运动控制结合使用，必须组态以下参数。

组态

工艺模块

TM PTO 2x24V
工艺对象

   轴
“TM PTO 2 > 通道 0…1 > 工作模式”(TM PTO 2 > 
Channel 0…1 > Operating mode)

–

选择信号类型：

• PTO（脉冲 (P) 和方向 (D)）
• PTO（向上计数 (A) 和向下计数 (B)）
• PTO（A、B 相移）

• PTO（A、B 相移 - 四重）

组态用于反向的脉冲间隔暂停。
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组态

工艺模块

TM PTO 2x24V
工艺对象

   轴
– “硬件接口 > 驱动装置”(Hardware interface > Drive)

选择驱动装置类型“PROFIdrive”和“驱动装置”(Drive) 
数据连接。

将工艺模块中的通道选作驱动装置。

“硬件接口 > 编码器”(Hardware interface > Encoder)
选择编码器类型“PROFIdrive”和数据连接。

选择 PTO 2 通道的仿真编码器作为编码器。 
“TM PTO 2 > 通道 0...1 > 诊断中断”(TM PTO 2 > 
Channel 0...1 > Diagnostic interrupts)

-

如果选中“启用诊断中断”(Enable diagnostic 
interrupts) 复选框，则在以下条件下可激活诊断中断：

• 电源电压缺失

• 数字量输出出错

将通过反馈位“Fault_Present”和 “Sensor_Error”针对

相应通道显示检测到的错误。

“TM PTO 2 > 通道 0…1 > 轴参数”(TM PTO 2 > Channel 
0…1 > Axis parameters)

与驱动装置进行数据交换

– 选择驱动装置后，将自动选择报文“标准报文 1”。
清除“自动进行驱动装置值数据交换（在线）”复选

框

  选择“自动进行驱动装置值数据交换（离线）”复选

框

如果已清除复选框，您可以手动匹配此表中描述和确

定的参数。

输入与工艺对象的组态相对应的参考速度 (1:1) 输入驱动装置的基准速度 1)

输入与工艺对象的组态相对应的 大速度 (1:1) 输入驱动装置的 大速度 1)

如果超出 大速度，则会触发并显示工艺报警 102。
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组态

工艺模块

TM PTO 2x24V
工艺对象

   轴
– 与编码器进行数据交换

选择编码器后，将自动选择报文“标准报文 81”。
清除“自动进行编码器值数据交换（在线）”复选框

选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”复选框

如果已清除复选框，您可以手动匹配此表中描述和确

定的参数。

选择旋转测量系统类型 2)

输入每转增量 输入与工艺模块的组态相对应的每转增量 (1:1) 2)

- 输入精度 2)

• 0 = 单段

组态停止特性

• 急停时间

• 斜坡停止时间

–

“TM PTO 2 > 通道 0…1 > 硬件输入/输出”(TM PTO 2 > 
Channel 0…1 > Hardware inputs/outputs)

–

如果要使用硬件输出来启用驱动装置，请选中“使用 
ED 作为驱动装置使能”(Use ED as drive enable) 复选框。

无需对工艺对象进行设置。输出由“MC_Power”自动控

制。

  回原点

对于硬件输入 (DI0)，请选中“使用 RS 作为参考开

关”(Use RS as reference switch) 复选框。

使用回原点模式“通过 PROFIdrive 报文使用零位标

记”。

选择用于触发参考凸轮功能的硬件输入边沿。

  “测量输入 > 组态 > 硬件接口”(Measuring input > 
Configuration > Hardware interface) 工艺对象

使用测量输入时，请选中“使用 MI 作为测量输入”(Use 
MI as measuring input) 复选框。

选择测量输入类型“使用 PROFIdrive 报文进行测量

（驱动装置或外部编码器）”(Measurement using 
PROFIdrive telegram (drive or external encoder))。
在硬件连接下选择测量输入“1”。

使用驱动装置就绪时，请选中“使用 Rdy 作为就绪信

号”(Use Rdy as ready signal) 复选框。

无需对工艺对象进行设置。使用此输入时，在设置驱

动装置使能之前，“MC_Power”需等待至出现输入信号。
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组态

工艺模块

TM PTO 2x24V
工艺对象

   轴
组态输入延时 –
“TM PTO 2 > 通道 0…1 > 设备状况错误”(TM PTO 2 > 
Channel 0…1 > Sign-of-life error)
组态容许的设备状况错误数

“TM PTO 2 > I/O 地址”(TM PTO 2 > I/O addresses)
通过为工艺对象选择 PTO 通道，自动为输入和输出地

址选择组织块（“MC-Servo”）和过程映像

（“TPA OB Servo”）。

1) 当选择“自动进行驱动装置值数据交换（离线）”时，自动应用参数

2) 当选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”时，自动应用参数

“–”表示对于这些参数，无需工艺模块/工艺对象的组态
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TM PTO 4 (S7-1500, S7-1500T)
要与运动控制结合使用，必须组态以下参数。

组态

工艺模块

TM PTO 4
工艺对象

   轴
“TM PTO 4 > 通道组态”(TM PTO 4 > Channel 
configuration)

–

组态要使用的通道数（1 到 4）。

“TM PTO 4 > 通道 0…3 > 工作模式”(TM PTO 4 > 
Channel 0…3 > Operating mode)
选择信号类型：

• PTO（脉冲 (P) 和方向 (D)）
• PTO（向上计数 (A) 和向下计数 (B)）
• PTO（A、B 相移）

• PTO（A、B 相移 - 四重）

选择信号接口：

• RS422，对称/TTL (5V)，非对称

• 24 V 非对称

组态用于反向的脉冲间隔暂停。

– “硬件接口 > 驱动装置”(Hardware interface > Drive)
选择驱动装置类型“PROFIdrive”和“驱动装置”(Drive) 
数据连接。

选择在工艺模块中组态为驱动装置的脉冲输出。

“硬件接口 > 编码器”(Hardware interface > Encoder)
系统自动选择执行器报文的编码器（仿真编码器）。此

外，还可以选择现有编码器接口。

“TM PTO 4 > 通道 0...3 > 诊断中断”(TM PTO 4 > 
Channel 0...3 > Diagnostic interrupts)

-

如果选中“启用诊断中断”(Enable diagnostic 
interrupts) 复选框，则在以下条件下可激活诊断中断：

• 电源电压缺失

• 数字量输出出错

将通过反馈位“Fault_Present”和 “Sensor_Error”针对相

应通道显示检测到的错误。
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组态

工艺模块

TM PTO 4
工艺对象

   轴
“TM PTO 4 > 通道 0…3 > 轴参数”(TM PTO 4 > Channel 
0…3 > Axis parameters)

与驱动装置进行数据交换

– 选择驱动装置后，将自动选择报文“标准报文 3”。
清除“自动进行驱动装置值数据交换（在线）”复选

框

  选择“自动进行驱动装置值数据交换（离线）”复选

框

如果已清除复选框，您可以手动匹配此表中描述和确

定的参数。

输入与工艺对象的组态相对应的参考速度 (1:1) 输入驱动装置的基准速度 1)

输入与工艺对象的组态相对应的 大速度 (1:1) 输入驱动装置的 大速度 1)

如果超出 大速度，则会触发并显示工艺报警 102。
– 与编码器进行数据交换

选择编码器后，将自动选择报文“标准报文 83”。
清除“自动进行编码器值数据交换（在线）”复选框

选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”复选框

如果已清除复选框，您可以手动匹配此表中描述和确

定的参数。

选择旋转测量系统类型 2)

输入每转增量 输入与工艺模块的组态相对应的每转增量 (1:1) 2)

- 输入精度 2)

• 0 = 单段

组态停止特性

• 急停时间

• 斜坡停止时间

–

“TM PTO 4 > 通道 0…3 > 硬件输入/输出”(TM PTO 4 > 
Channel 0…3 > Hardware inputs/outputs)

–

如果要使用硬件输出来启用驱动装置，请选中“使用

驱动装置使能”(Use drive enable) 复选框。接下来从两

个硬件输出 DQ0 或 DIQ2 中选择一个。

无需对工艺对象进行设置。输出由“MC_Power”自动控

制。

  回原点
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组态

工艺模块

TM PTO 4
工艺对象

   轴
为参考凸轮激活硬件输入 (DI0)。 使用回原点模式“通过 PROFIdrive 报文使用零位标

记”。选择用于触发参考凸轮功能的硬件输入边沿。

使用测量输入时，请选择“使用 DI1 复选框作为测量

输入”(Use DI1 check box as measuring input)。
“测量输入 > 组态 > 硬件接口”(Measuring input > 
Configuration > Hardware interface) 工艺对象

选择测量输入类型“使用 PROFIdrive 报文进行测量

（驱动装置或外部编码器）”(Measurement using 
PROFIdrive telegram (drive or external encoder))。
在硬件连接下选择测量输入“1”。

选中“使用‘驱动装置就绪’”(Use "drive ready") 复选

框。在“‘驱动装置就绪’输入”("Drive ready" input) 
中，选择用于显示驱动装置是否已就绪的硬件输入。

无需对工艺对象进行设置。使用此输入时，在设置驱

动装置使能之前，“MC_Power”需等待至出现输入信号。

组态输入延时 –
“TM PTO 4 > 通道 0…3 > 设备状况错误”(TM PTO 4 > 
Channel 0…3 > Sign-of-life error)
组态容许的设备状况错误数

“TM PTO 4 > I/O 地址”(TM PTO 4 > I/O addresses)
通过为工艺对象选择 PTO 通道，自动为输入和输出地

址选择组织块（“MC-Servo”）和过程映像

（“TPA OB Servo”）。

1) 当选择“自动进行驱动装置值数据交换（离线）”时，自动应用参数

2) 当选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”时，自动应用参数

“–”表示对于这些参数，无需工艺模块/工艺对象的组态

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN（板载 I/O 设备） (S7-1500, S7-1500T)
要与运动控制结合使用，必须组态下述参数。
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通过 PTO（脉冲串输出）实现驱动装置连接

组态

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN 工艺对象

   轴
“脉冲发生器 (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…4 > 常
规”(Pulse generators (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…
4 > General)

–

要为 PTO 模式激活通道，请选择以下工作模式之一：

• PTO（脉冲 (A) 和方向 (B)）
• PTO（向上计数 (A)，向下计数 (B)）
• PTO（A、B 相移）

• PTO（A、B 相移，四重）

– “硬件接口 > 驱动装置”(Hardware interface > Drive)
选择驱动装置类型“PROFIdrive”和“驱动装置”(Drive) 
数据连接。

选择为 PTO 模式组态为驱动装置的 CPU 脉冲发生器。

“硬件接口 > 编码器”(Hardware interface > Encoder)
系统自动选择执行器报文的编码器（仿真编码器）。此

外，还可以选择现有编码器接口。

“脉冲发生器 (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…4 > 轴参

数”(Pulse generators (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…
4 > Axis parameters)

“硬件接口 > 与驱动装置之间的数据交换”(Hardware 
interface > Data exchange with the drive)

– 选择驱动装置后，将自动选择报文“标准报文 3”。
清除“自动进行驱动装置值数据交换（在线）”复选

框

  选择“自动进行驱动装置值数据交换（离线）”复选

框

如果已清除复选框，您可以手动匹配此表中描述和确

定的参数。

输入与工艺对象的组态相对应的参考速度 (1:1) 输入驱动装置的基准速度 1)

输入与工艺对象的组态相对应的参考速度 (1:1) 输入驱动装置的 大速度 1)

如果超出 大速度，则会触发并显示工艺报警 102。
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组态

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN 工艺对象

   轴
– “硬件接口 > 与编码器之间的数据交换”(Hardware 

interface > Data exchange with encoder)
选择编码器后，将自动选择报文“标准报文 3”。
清除“自动进行编码器值数据交换（在线）”复选框

选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”复选框

如果已清除复选框，您可以手动匹配此表中描述和确

定的参数。

选择旋转测量系统类型 2)

输入每转增量 输入与 CPU 的组态相对应的每转增量 (1:1) 2)

高精度具有固定值“0 位”（= 单），无法更改。 输入与 CPU 的组态相对应的高精度 2)

实际增量值中的位数 (GN_XIST1)：0（= 单重）

“脉冲发生器 (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…4 > 硬件

输入/输出”(Pulse generators (PTO/PWM) > PTO1…4/
PWM1…4 > Hardware inputs/outputs)

回原点

为参考开关选择硬件输入

此外，还应为所选硬件输入组态输入延时。在相应 DI 
通道的设备组态中组态输入延时（“DI 16/DQ 16 > 输
入 > 通道 > 输入参数 > 输入延时”(DI 16/DQ 16 > 
Inputs > Channel > Input parameters > Input 
delay)）。

在回原点模式“通过 PROFIdrive 报文使用零标记”(Use 
zero mark via PROFIdrive telegram) 中，通过 PTO 连接

驱动装置。

选择用于触发参考输出凸轮功能的硬件输入边沿。
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组态

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN 工艺对象

   轴
使用测量输入时，选择测量输入的硬件输入。下表给

出了组态说明。

–

选择用于显示驱动装置是否已就绪的硬件输入。

此外，还应为所选硬件输入组态输入延时。在相应 DI 
通道的设备组态中组态输入延时（“DI 16/DQ 16 > 输
入 > 通道 > 输入参数 > 输入延时”(DI 16/DQ 16 > 
Inputs > Channel > Input parameters > Input 
delay)）。

选择“PTO（脉冲 (A) 和方向 (B)）”(PTO (pulse (A) and 
direction (B))) 模式时，PTO 信号 A 的硬件输出（“脉

冲输出 (A)”(Pulse output (A))）会通过设备组态自动选

择，并且无法更改。对于 PTO 信号 B（“方向输出 
(B)”(Direction output (B))），从选择框中提供的硬件

输出中选择一个。

PTO 信号的硬件输出会针对以下工作模式通过设备组

态进行选择，并且无法更改：

• PTO（向上计数 (A)，向下计数 (B)）
• PTO（A、B 相移）

• PTO（A、B 相移，四重）

“脉冲发生器 (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…4 > I/O 
地址(Pulse generators (PTO/PWM) > PTO1…4/
PWM1…4 > I/O addresses)
通过为工艺对象选择 PTO 通道，自动为输入和输出地

址选择组织块（“MC-Servo”）和过程映像

（“TPA OB Servo”）。

1) 当选择“自动进行驱动装置值数据交换（离线）”时，自动应用参数

2) 当选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”时，自动应用参数

“–”表示对于这些参数，无需 CPU/工艺对象的组态
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使用工艺对象测量输入的附加组态

组态

工艺模块

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN
工艺对象

 测量输入

“脉冲发生器 (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…4 > 硬件

输入/输出”(Pulse generators (PTO/PWM) > PTO1…4/
PWM1…4 > Hardware inputs/outputs)

“硬件接口 > 测量输入”(Hardware interface > 
Measuring input)

选择该测量输入的硬件输入。 
此外，还应为所选硬件输入组态输入延时。在相应 DI 
通道的设备组态中组态输入延时（“DI 16/DQ 16 > 输
入 > 通道 > 输入参数 > 输入延时”(DI 16/DQ 16 > 
Inputs > Channel > Input parameters > Input 
delay)）。

使用 PROFIdrive 报文进行测量（驱动装置或外部编码

器）

在“测量输入编号”(Number of the measuring input) 
选择框中，选择“1”（测量输入 1）。

使用 PWM（脉宽调制）实现驱动装置连接 
请注意，使用紧凑型 CPU 的集成 PWM 功能实现驱动装置连接时，仅支持正向行程。

组态

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN 工艺对象

 速度轴

“脉冲发生器 (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…4 > 常
规”(Pulse generators (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…
4 > General)

–

选择“脉宽调制 PWM”(Pulse width modulation PWM) 
模式

“脉冲发生器 (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…4 > 硬件

输入/输出”(Pulse generators (PTO/PWM) > PTO1…4/
PWM1…4 > Hardware inputs/outputs)
选择要用于脉冲输出的硬件输出。 
选择设置的硬件输出是要用作快速推挽式开关还是 P 开
关。

“脉冲发生器 (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…4 > 参
数”(Pulse generators (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…
4 > Parameters)

“硬件接口 > 驱动装置”(Hardware interface > Drive)
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组态

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN 工艺对象

 速度轴

选择“S7 模拟量输出”(S7 analog output) 输出格式 选择模拟量驱动装置连接

要选择模拟量输出，请创建包含相应地址的“Int”类型的 
PLC 变量。PWM 通道控制接口的 PLC 变量的偏移值为 
2。
要激活 PWM 信号的输出，请在用户程序中设置 PWM 
通道控制接口的以下两个位：

• SW_ENABLE（= 字节 9 中的位 0）
• TM_CTRL_DQ（= 字节 9 中的位 1）
字节 9 相对于 PWM 通道起始地址的偏移值为 9。

选择 0 μs 小脉宽 –
选择所需周期持续时间（例如，100 μs）
“脉冲发生器 (PTO/PWM) > PTO1…4/PWM1…4 > I/O 
地址(Pulse generators (PTO/PWM) > PTO1…4/
PWM1…4 > I/O addresses)
为输入和输出地址选择组织块“MC-Servo”。通过选择

组织块为输入和输出地址自动选择“TPA OB Servo”过程

映像。

“–”表示对于这些参数，无需工艺对象的组态
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基于 HSC（高速计数器）实现的编码器连接

组态

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN 工艺对象

   轴  外部编码器

“高速计数器 (HSC) > HSC 1…6 > 常
规 > 启用”(High-speed counter 
(HSC) > HSC 1…6 > General > 
Enable)

– –

启用高速计数器

“高速计数器 (HSC) > HSC 1…6 > 基
本参数 > 工作模式”(High-speed 
counter (HSC) > HSC 1…6 > Basic 
parameters > Operating mode)
选择“用于运动控制的位置输

入”(Position input for Motion 
Control) 模式

“高速计数器 (HSC) > HSC 1…6 > 基
本参数 > 模块参数”(High-speed 
counter (HSC) > HSC 1…6 > Basic 
parameters > Module parameters)

“硬件接口 > 编码器”(Hardware 
interface > Encoder)

“硬件接口 > 编码器”(Hardware 
interface > Encoder)

– 选择“编码器”(Encoder) 数据连接

以及激活并组态为 CPU 上的编码器

的高速计数器

选择“编码器”(Encoder) 数据连接

以及激活并组态为 CPU 上的编码器

的高速计数器

信号类型

• 增量编码器

根据 CPU 的设备组态选择编码器类

型 1)

• 增量式

根据 CPU 的设备组态选择编码器类

型 1)

• 增量式
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组态

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN 工艺对象

   轴  外部编码器

– “硬件接口 > 与编码器之间的数据交

换”(Hardware interface > Data 
exchange with encoder)

“硬件接口 > 数据交换”(Hardware 
interface > Data exchange)

选择编码器后，将自动选择报文

“标准报文 83”。
选择编码器后，将自动选择报文

“标准报文 83”。
清除“自动进行编码器值数据交换

（在线）”复选框

清除“自动进行编码器值数据交换

（在线）”复选框

选择“自动进行编码器值数据交换

（离线）”复选框

如果已清除复选框，您可以手动匹

配此表中描述和确定的参数。

选择“自动进行编码器值数据交换

（离线）”复选框

如果已清除复选框，您可以手动匹

配此表中描述和确定的参数。

选择旋转测量系统类型 1) 选择旋转测量系统类型 1)

信号检测

• 单段

• 双重

• 四沿

根据为高速计数器 (HSC) 设置的已

组态信号评估输入高精度 1)

• 0 = 单段

• 1 = 双重

• 2 = 四重

根据为高速计数器 (HSC) 设置的已

组态信号评估输入高精度 1)

• 0 = 单段

• 1 = 双重

• 2 = 四重

输入每转增量 输入与 CPU 的设备组态相对应的每

转增量 (1:1) 1)
输入与 CPU 的设备组态相对应的每

转增量 (1:1) 1)

– “硬件接口 > 与驱动装置之间的数据

交换”(Hardware interface > Data 
exchange with the drive)

–

输入与工艺对象的组态相对应的参

考速度 (1:1)
输入参考速度

– 回原点 回原点
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组态

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN 工艺对象

   轴  外部编码器

为回原点标记 0 选择回原点信号：

• 增量编码器的信号 N
• DI0（可设置为硬件输入/输出）

此外，还应为所选硬件输入组态

输入延时。在相应 DI 通道的设备

组态中组态输入延时（“DI 16/
DQ 16 > 输入 > 通道 > 输入参

数 > 输入延时”(DI 16/DQ 16 > 
Inputs > Channel > Input 
parameters > Input delay)）。

使用回原点模式“使用基于 
PROFIdrive 报文的零位标记”(Use 
zero mark via PROFIdrive 
telegram)。

使用回原点模式“使用基于 
PROFIdrive 报文的零位标记”(Use 
zero mark via PROFIdrive 
telegram)。

“高速计数器 (HSC) > HSC 1…6 > I/O 
地址”(High-speed counter (HSC) > 
HSC 1…6 > I/O addresses)

– –

通过为工艺对象选择 HSC 通道，自

动为输入和输出地址选择组织块

（“MC-Servo”）和过程映像

（“TPA OB Servo”）。

1) 当选择“自动进行编码器值数据交换（离线）”时，自动应用参数

“–”表示对于这些参数，无需 CPU/工艺对象的组态

使用工艺对象测量输入的附加组态

组态

工艺模块

CPU 1511C-1 PN/CPU 1512C-1 PN
工艺对象

 测量输入

“高速计数器 (HSC) > HSC 1…6 > 硬件输入/输出”(High-
speed counter (HSC) > HSC 1…6 > Hardware inputs/
outputs)

“硬件接口 > 测量输入”(Hardware interface > 
Measuring input)

选择该测量输入的硬件输入。

此外，还应为所选硬件输入组态输入延时。在相应 DI 
通道的设备组态中组态输入延时（“DI 16/DQ 16 > 输
入 > 通道 > 输入参数 > 输入延时”(DI 16/DQ 16 > 
Inputs > Channel > Input parameters > Input 
delay)）。

使用 PROFIdrive 报文进行测量（驱动装置或外部编码

器）

在“测量输入编号”(Number of the measuring input) 
选择框中，选择“1”（测量输入 1）。
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SIMATIC Drive Controller（板载 I/O） (S7-1500, S7-1500T)
可以将 SIMATIC Drive Controller 的接口 X142 的输入和输出用作测量输入工艺对象以及输出

凸轮/凸轮轨迹工艺对象的测量输入。

与测量输入、输出凸轮或凸轮轨迹结合使用时，需要等时同步模式。

要与运动控制结合使用，必须组态以下参数：

与输出凸轮/凸轮轨迹工艺对象结合使用

组态

SIMATIC Drive Controller 工艺对象

 输出凸轮/  凸轮轨迹

通道参数 > 通道 0 到 7 “硬件接口 > 输出凸轮的输出/输出凸轮轨”(Hardware 
interface > Output cam output/Output cam track)

– 激活输出

通过定时器 DQ 输出

选择所需通道，然后选择工作模式“定时器 
DQ”(Timer DQ)。

选择输出凸轮的输出

I/O 地址 –
选择“等时同步模式”(Isochronous mode)
通过在工艺对象的编码器组态中选择通道，自动为输

入和输出地址更新组织块（“MC-Servo”）和过程映像

（“TPA OB Servo”）。

“–”表示对于这些参数，无需 SIMATIC Drive Controller/工艺对象的组态

与测量输入工艺对象结合使用

组态

SIMATIC Drive Controller 工艺对象

 测量输入

通道参数 > 通道 0 到 7 “硬件接口 > 测量输入”(Hardware interface > 
Measuring input)

– 选择通过定时器 DI 进行测量

选择所需通道，然后选择工作模式“定时器 DI”(Timer 
DI)。

选择测量输入
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组态

SIMATIC Drive Controller 工艺对象

 测量输入

I/O 地址 –
选择“等时同步模式”(Isochronous mode)
通过在工艺对象的输入组态中选择通道，自动为输入

和输出地址更新组织块（“MC-Servo”）和过程映像

（“TPA OB Servo”）。

“–”表示对于这些参数，无需 SIMATIC Drive Controller/工艺对象的组态

6.1.1.6 编程 (S7-1500, S7-1500T)

“编程”(Programming) 章节中包括与运动控制指令的提供和评估，以及工艺对象数据块等有

关的一般信息。

可以使用用户程序中的运动控制指令将作业分配至工艺对象。使用运动控制指令的输入参数，

可以定义作业。如果基于每个工艺对象针对每个运动控制指令使用单独的实例，则可以使用

作业参数跟踪当前作业状态。

在典型编程中，可以基于每个工艺对象针对每个运动控制指令使用一个或多个实例。

对于不带参数“DONE”的运动控制指令和运动控制指令“MC_MoveJog”，始终需要为每个工艺

对象使用单独的实例。

在运动控制指令“MC_Power”的程序流中，每个工艺对象只能有一个实例处于激活状态。通

过启用工艺对象所用的实例禁用工艺对象，否则将发生错误 ID 为 16#800C 的错误。

对用户而言，工艺对象数据块可以用作工艺对象的额外接口。

过程响应 (S7-1500, S7-1500T)

用于运动控制的组织块 (S7-1500, S7-1500T)
创建工艺对象时，会自动创建用于处理工艺对象的组织块 MC-Servo [OB91] 和 MC-
Interpolator [OB92]。自工艺版本 5.0 起，还为运动系统工艺对象创建了组织块 MC-
LookAhead [OB97]。工艺对象在运动控制应用周期中进行处理。应用周期包含所需和可选

的组织块 (OB)。
在用户程序中，调用适当的运动控制指令并为工艺对象启动运动控制作业。在组织块 Main 
[OB1] 中，循环调用用户程序。
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还可提供可编程的运动控制 OB，必须手动插入此类组织块。这些组织块涵盖了对时间敏感

型事件或函数调用的时间顺序的特殊要求。例如，这样便可在发生时间敏感型事件时立即开

始运动。

下表显示了用于运动控制的组织块：

组织块 说明 优先级 1)

MC-PreServo 
[OB67]（可选）

例如：从驱动系统准备报文内容。

在 MC-Servo [OB91] 之前立即调用。

相当于 MC-
Servo

MC-Servo [OB91]
（专有技术保护）

位置控制器的计算

系统性能，不支持用户程序。

17 到 26
默认值为 26

MC-PostServo 
[OB95]（可选）

例如：为驱动系统准备设定值。

在 MC-Servo [OB91] 之后立即调用。

相当于 MC-
Servo

MC-
Transformation 
[OB98]（可选）

对用户自定义运动系统的笛卡尔坐标和轴特定设定值

的变换进行编程

17 到 25
默认值为 25

MC-
PreInterpolator 
[OB68]（可选）

例如：MotionIn 指令，以及用于测量输入、输出凸轮

和凸轮轨迹的指令

对运动控制指令进行 ipo 同步处理时需要 MC-
PreInterpolator [OB68]。
在 MC-Interpolator [OB92] 之前立即调用。

相当于 MC-
Interpolator

MC-Interpolator 
[OB92]（专有技术

保护）

评估运动控制指令、生成设定值和监控功能

系统性能，不支持用户程序。

16 到 25
默认值为 24

MC-LookAhead 
[OB97]（专有技术

保护）

运动系统工艺对象运动处理的计算

仅适用于工艺对象运动系统 V5.0 或更高版本。

系统性能，不支持用户程序。

15 到 16
默认值为 15

1) 26 对应于 高优先级。

两个组织块 MC-Servo [OB91] 和 MC-Interpolator [OB92] 之间的时钟比始终为 1:1。可以缩

放总线时钟与应用周期的比率。

可以根据控制质量和系统负载的需求，设定组织块的应用周期和优先级。

可使用“RT_INFO”指令检查各个组织块（MC-LookAhead [OB97] 除外）的运行时间。可通过

启动信息读取组织块 MC-PreServo [OB67]、MC-PostServo [OB95] 和 MC-PreInterpolator 
[OB68] 的当前应用周期（单位为 µs）。
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应用周期

在组织块 MC-Servo [OB91] 的属性中，可以设置应用周期，在该周期中，将调用组织块 MC-
Servo [OB91]、MC-Interpolator [OB92] 及其可选 OB：
• 同步到总线（建议的 佳控制质量设置）

应用周期与所选的发送时钟源以及相应的减速比同步。以下时钟源可供选择：

– PROFINET IO
– PROFIBUS DP
– 本地总线系统（固件版本 ≥ 2.6）
– PROFIdrive 系统，用于 SIMATIC Drive Controller 的 SINAMICS Integrated
通过通信处理器/通信模块 (CP/CM) 连接到 CPU 的总线系统不能同步使用。

• 周期性

以指定的时间间隔调用应用周期。处理过程与总线时钟/发送时钟异步。

有多种影响过程响应的方式

系统负载主要由数量结构（工艺对象数）、通信负载和用户程序确定。应用周期中的处理时

间随工艺对象 (MC-Servo [OB91]) 数而增加。同时启动运动控制指令会在短时间内增加应用

周期的处理时间（MC-Interpolator [OB92] 和 MC-LookAhead [OB97]）。可选的运动控制 
OB 还会影响应用周期的处理时间。

可使用设置的应用周期定义可用的处理时间。应用周期结束时可用的时间用于与其它用户程

序一起处理低优先级 OB。
由于应用周期中的处理时间更长，因此 Main [OB1] 的周期时间可能会大幅增加。

系统过载由 Main [OB1]、MC-Servo [OB91] 和 MC-Interpolator [OB92] 的超时或溢出 
(页 1580)指示。

可通过以下方式来影响系统负载和用户程序的处理时间：

• 调整应用周期：

– 调整总线系统的发送时钟

– 减小时钟

• 调整 MC-LookAhead [OB97] 的循环负载百分比（调整范围为 1% 到 40%，默认设置为 
20%）

• 调整 CPU 的通信负载百分比
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• 为了降低 MC-Interpolator [OB92] 和 MC-LookAhead [OB97] 上的负载，避免同时启动运

动控制指令

• 使用“常规 > 多核处理器”(General > Multi-core processor) 下的属性（S7‑1500T FW V3.0 
及更高版本）提高 MC-Interpolator [OB92] 中的凸轮插补和 MC-LookAhead [OB97] 中运

动系统工艺对象的运动准备的系统性能。

如果激活这两个选项，则凸轮插补会中断运动系统工艺对象的运动准备。

必要时，使用一个或多个选项来优化系统和过程响应。

缩减比例

根据所选等时同步总线系统的发送时钟，可缩短 MC-Servo [OB91] 的应用周期。可将发送时

钟的整数倍设置为系数。应用周期的 大周期时间可为 32 ms。
调用等时同步模式中断 OB (OB6x) 和 MC 伺服电机 (OB91) 时，请注意以下设置。

• 使用同一个发送时钟源（同一总线系统）调用这两个组织块。

• 对两个组织块使用相同的应用循环 (ms)。

优先级

在组织块的属性“常规 > 属性 > 优先级”(General > Properties > Priority) 中，可以按需组态

组织块的优先级。

设置优先级时，确保先设置 MC-Servo [OB91]，然后再设置 MC-PreInterpolator [OB68] 和 
MC-Interpolator [OB92]。MC-Servo [OB91] 的优先级必须至少比 MC-Interpolator [OB92] 的
优先级高 1 级。MC-LookAhead [OB97] 的优先级必须至少比循环中断的优先级高一级。

参见

通过数据块连接 PROFIdrive 驱动装置 (页 1654)

过程映像分区“OB 伺服 PIP” (S7-1500, S7-1500T)
在调用 MC-Servo [OB91] 时，过程映像分区“OB Servo PIP”在运动控制等时同步模式下可用。

运动控制使用的全部驱动器和编码器均被指定给这个过程映像分区。

由于 MC-Servo [OB91] 会自动调用组织块 MC-PreServo [OB67] 和 MC-PostServo [OB95]，因

此过程映像分区也会自动变为可用。如果使用 MC-PreServo [OB67]，则在 MC-PreServo 
[OB67] 启动时读取数据。如果使用 MC-PostServo [OB95]，则在 MC-PostServo [OB95] 之后

输出数据。
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此外，也可以将运动控制所使用的全部 I/O 模块指定给这个过程映像分区（例如，硬限位开

关）。这种指定的结果是和工艺对象一起按时间顺序同步地处理。

输入过程映像分区也可在 STOP 模式下进行更新。

用户程序中的过程映像分区

自固件版本 V1.5 起，可访问用户程序中的过程映像分区“OB 伺服 PIP”。这样便可使用跟踪

功能来评估过程映像分区。

监视/强制表中的过程映像分区

无法通过监视表和强制表访问过程映像分区“PIP OB 伺服”的数据。

操作顺序和超时 (S7-1500, S7-1500T)
处理运动控制功能时，会在每个应用周期都调用并处理运动控制组织块 MC‑Servo [OB91] 和 
MC‑Interpolator [OB92] 以及可选组织块。用户程序将在剩余时间内进行处理，直到下一个

应用周期为止。 
要实现无错程序执行，应遵循下列规则：

• 在每个应用周期中，都必须启动并完全执行 MC‑Servo [OB91]。
• 在每个应用周期中，都必须至少启动相关的 MC‑Interpolator [OB92]。
• 对于通过 PROFINET 连接的设备，必须在第一个 PROFINET 循环中将 

MC‑PreServo [OB67]、MC‑Servo [OB91] 和 MC‑PostServo [OB95] 处理完毕。

示例

下图说明了循环用户程序和应用周期的时间顺序：

• 上半部分显示了具有较高优先级的运动控制 OB 在不先接后断应用周期的情况下处理 
Main [OB1] 的过程。

• 中间部分显示在先接后断的情况下处理 Main [OB1] 的过程。具有较高优先级的运动控制 
OB 在应用周期中执行。

Main [OB1] 在应用周期的循环中被中断。用户程序的循环时间相应变长。 
• 下半部分显示了各个组织块无错过程响应的详细视图。
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① “TPA OB Servo”输入过程映像分区

② “TPA OB Servo”输出过程映像分区

③ MC-LookAhead 周期

④ Main [OB1] 周期 n
⑤ Main [OB1] 周期 n+1

运动控制 OB 和 Main [OB1] 在应用周期 1 中相继进行处理。先读取过程映像分区“TPA OB 
SERVO”①，然后再处理 MC‑PreServo [OB67]。在第一个应用周期中，MC‑Servo [OB91] 显
示为 S1。在处理完 MC‑PostServo [OB95] 之后，过程映像分区“TPA OB SERVO”② 将更新。

然后会处理 MC‑PreInterpolator [OB68] 和 MC‑Interpolator [OB92]。在第一个应用周期中，

MC‑Interpolator [OB92] 显示为“I1”。其处理时间取决于运动控制指令的评估以及在 CPU 上
为运动控制组态的所有工艺对象的监视和设定值生成。
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数字 ③ 表示处理 MC‑LookAhead [OB97]。MC‑LookAhead [OB97] 的处理过程在第一个应

用循环中断，在第二个应用循环继续。

只有在处理完所有运动控制组织块后，才会进一步处理 Main [OB1]④。

在第二个应用循环中，MC‑Interpolator [OB92]“I2”的处理时间以及 MC‑LookAhead 循环 ③ 
的时间短于第一个应用循环中的对应时间。MC‑LookAhead [OB97]③ 在第二个应用循环中

进一步处理。Main [OB1] 循环 n ④ 在第三个应用循环之前完成。Main [OB1] 循环 n+1 ⑤ 已
在剩余时间内进行处理，直到第三个应用循环为止。这意味着可以在两个应用周期之间处理

两个 Main [OB1] 周期的一部分。

溢出

如果未遵循未遵守组态的应用周期（例如，因在 MC‑PreServo [OB67] 或 
MC‑PostServo [OB95] 中添加了额外的工艺对象或程序而导致），则可能会发生溢出。此时，

必须对应用周期进行调整。无论应用周期的允许持续时间如何，MC‑Servo [OB91] 都必须在

下一个发送时钟之前完成。

如果 MC‑Servo [OB91]（如果适用，包括 MC‑PreServo [OB67] 和/或 MC‑PostServo [OB95]）
的处理时间超出发送时钟的持续时间，则 CPU 的诊断缓冲区将显示消息“溢出”(Overflow)。
控制器不会再等时同步运行。

SPE 如果处理时间超过应用周期的持续时间，则 CPU 将切换到 STOP 工作状态。

下图显示了 MC‑Servo [OB91] 在应用周期和缩减比例为 2 的发送时钟内出现溢出时的过程

响应：

① 开始处理 MC-Servo [OB91]
② 溢出（消息）

* 包括 MC-PreServo [OB67] 和/或 MC-PostServo [OB95]（若使用它们）

MC‑Interpolator [OB92] 的执行只能由 MC‑Servo [OB91] 调用中断。如果发生多次中断，CPU 
将切换到 STOP 模式。
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下图显示了当 MC‑Interpolator [OB92] 在 2 个时间片上被中断时的过程响应：

1) 包括 MC-PreServo [OB67] 和/或 MC-PostServo [OB95]（若使用它们）

2) 包括 MC-PreInterpolator [OB68]（如果可用）

CPU 容许 MC‑Interpolator [OB92] 多连续溢出三次。如果发生多次溢出，CPU 将切换到 
STOP 模式。

下图显示了 MC‑Interpolator [OB92] 连续溢出 4 次时的过程响应：

1) 包括 MC-PreServo [OB67] 和/或 MC-PostServo [OB95]（若使用它们）

2) 包括 MC-PreInterpolator [OB68]（如果可用）

操作模式 (S7-1500, S7-1500T)
本节描述各个操作模式下以及模式转换期间的运动控制特性。有关操作模式的常规描述，请

参见《S7-1500 系统手册》。 
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操作模式和转换

CPU 具有以下运行模式：

• STOP
• STARTUP
• RUN
• HOLD
下图描述了这些操作模式和操作模式转换：

操作模式的转换

下表列出了操作模式转换过程中的运动控制特性：

编号 操作模式转换 特性

① POWER ON → 
STOP

CPU 重启工艺对象。工艺对象使用装载存储器中的值重新初始化。

② STOP → STARTUP 与运动控制不相关。

③ STARTUP → RUN 过程输出被启用。

④ RUN → STOP CPU 从 RUN 模式切换到 STOP 模式时，将根据报警响应“取消启用”禁用所有的工

艺对象。有效运动控制工作将被中止。

如果在 RUN 模式下更改了工艺对象的重启相关数据，CPU 将重启相应的工艺对象。

⑤ STARTUP → HOLD 到达启动例程中的断点。

⑥ HOLD → STARTUP 在使用工艺对象时不支持

⑦ RUN → HOLD 到达断点

⑧ HOLD → RUN 在使用工艺对象时不支持

⑨ HOLD → STOP 通过操作开关/显示，或通过编程设备设为“STOP”模式。
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STOP 模式

在 STOP 模式下，不执行用户程序，所有过程输出均被禁用。因此，不执行任何运动控制工

作。

工艺对象数据块被更新。

STARTUP 模式

CPU 开始循环地执行用户程序之前，会运行启动 OB 一次。 
在启动 (STARTUP) 模式下，过程输出被禁用。运动控制工作被拒绝。

工艺对象数据块被更新。

RUN 模式

用户程序在 RUN 模式执行。

在 RUN 模式下，循环地调用、执行已经编程的运动控制工作。

工艺对象数据块被更新。

HOLD 运行状态

使用工艺对象时，不支持使用断点。在此发生了 MC-Servo 溢出。这会导致立即切换到 STOP 
模式。 
在 HOLD 工作状态下，不会触发事件，也不会执行用户程序。

在 HOLD 工作状态下，将按参数化设置进行输出。输出中将提供所组态的替换值，或保持上

一个值输出，同时将控制过程转入安全工作状态。

当到达断点时，CPU 会暗中执行一次工艺对象重启。使工艺对象再次回原点。

工艺数据块 (S7-1500, S7-1500T)
实体对象（例如轴）的属性通过工艺对象进行组态并保存在工艺数据块中。工艺数据块包含

该工艺对象的所有组态数据、设定值和实际值以及状态信息。TIA Portal 会在创建工艺对象

时自动创建工艺数据块。可使用用户程序访问工艺数据块的数据（读/写访问）。

通过提供的列表和说明，了解工艺对象的各变量。
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评估工艺对象数据块 (S7-1500, S7-1500T)
访问工艺数据块中的数据的方法类似于对标准数据块的访问。在工艺数据块中，只能访问基

本数据类型的变量。无法访问完整的数据结构（例如 STRUCT、ARRAY）。 

从工艺数据块中读出值

从用户程序中，可以读出工艺对象中的实际值（例如，当前位置）、状态信息，或者检测错

误消息。使用用户程序中编制的查询（例如，当前速度）语句，可以直接读出工艺对象中的

值。

与其它数据块相比，读取工艺数据块中的值耗时更长。在用户程序中，如果一个循环内多次

使用这些变量，建议将这些变量值复制至局部变量，并在自己的程序中使用这些局部变量。

将值写入工艺数据块中

TIA Portal 中工艺对象的组态用于向工艺数据块中写入相应数据。数据装载至 CPU 中后，被

保存在 CPU 的 SIMATIC 存储卡（装载存储器）中。 
下列场合中，用户程序可能需要将值写入工艺数据块中：

• 调整工艺对象的组态（例如，动态限制、软限位开关）

• 使用超驰

• 调整位置控制（例如，“Kv”参数）
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用户程序对工艺数据块中值的更改可以在不同的时间点生效。工艺对象中各变量的相应属性

在下文说明：

更改的有效性 说明

直接 (DIR)
 
 
 

使用直接分配方式写入更改信息。仅在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时应用

更改。

更改信息一直保留至 CPU 下一次掉电或者工艺对象重启。

LREAL 
（例

如 <TO>.Override.Vel
ocity）

工艺对象对写入的值进行范围检查，并立即使用新值。

如果写入时超越了范围限值，工艺对象会自动校正这

些值。如果值低于范围限值，则该值被设置为范围的

下限值；如果值超过了范围限值，则该值被设置为范

围的上限值。 
DINT/BOOL
（例

如 <TO>.PositionLimi
ts_SW.Active）

更改只能在定义的值范围内。不会应用超出值范围的

值更改。

如果输入无效值，将启动编程错误 OB (OB 121)。 

调用运动控制指令时 (CAL)
（例

如 <TO>.Sensor[1..4].ActiveHo
ming.HomePositionOffset）

使用直接分配方式写入更改信息。在调用用户程序中相应的运动控制指令后，

下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时应用更改。

更改信息一直保留至 CPU 下一次掉电或者工艺对象重启。

重启 (RES)
（例

如 <TO>.Homing.AutoReversal
）

由于与重新启动相关的变量和其它变量存在依赖关系，因此，不能在任意时

刻使用这些值更改。这些更改仅在工艺对象重新初始化（重启）之后才使

用。 
重启期间，工艺对象使用装载存储器中的数据完成重新初始化。因此，使用

扩展指令“WRIT_DBL”（写入负载存储器的数据块中），可以将更改写入负载

存储器的起始值中。 
在用户程序中使用运动控制指令“MC_Reset”并且参数“Restart”= TRUE，以触

发重新启动操作。有关重启的更多信息，请参见“重启工艺对象 (页 1616)”
部分。

只读 (RON)
（例如 <TO>.Position）

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。
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说明

使用“WRIT_DBL”保存更改

CPU 掉电或者工艺对象重启时，对立即生效型变量所做的更改将会丢失。

如果想要在 CPU 掉电或者工艺对象重启之后，对工艺数据块所做的更改仍然保留，则必须

使用扩展指令“WRIT_DBL”将这些更改写入负载存储器的起始值中。

说明

使用“READ_DBL”和“WRIT_DBL”数据块功能

“READ_DBL”和“WRIT_DBL”数据块功能只能用于与工艺对象变量一起使用的各个变量。

“READ_DBL”和“WRIT_DBL”数据块功能不得用于工艺对象的数据结构。

数据的等时同步评估

在等时同步模式中，如果要在一个运动控制应用周期中对工艺数据块的数据进行处理，则可

在 MC-PreServo [OB67]/MC-PostServo [OB95] 中评估该数据（工艺版本 V3.0 或更高版

本）。自工艺版本 V5.0 起，还可以在 MC-PreInterpolator [OB68] 中进行评估。

评估 StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord (S7-1500, S7-1500T)
要通过符号的形式使用“StatusWord”、“ErrorWord”和“WarningWord”数据双字中的各个状态

和错误信息，可以执行如下评估。为确保一致评估，应该避免使用位寻址访问工艺数据块中

的这些数据双字。工艺数据块内单个位的访问时间仅与整个数据字的访问时间等长。   
必要时，将所需数据双字复制到某个数据结构的变量中，并查询该变量的各个位。

有关双字数据中各个位的分配，请参见相应工艺对象中变量的说明。

要求

已创建了工艺对象。

步骤

要评估数据字“StatusWord”中的各个位，请按照以下步骤进行操作：

1. 创建一个全局数据结构。为该数据结构命名，例如，命名为 “Status”。
2. 在数据结构“Status”中创建一个双字 (DWORD) 。例如，将双字命名为“Temp”。
3. 在“Status”数据结构中创建 32 个布尔型变量。通过将各个布尔型变量的相同名称定义为工艺 DB 

中的各个位（例如，将第五个布尔型变量命名为“HomingDone”），使表述更为清晰。

4. 将变量 <TO>.StatusWord 按需从工艺数据块中拷贝至自己的数据结构中的双字“Temp”。
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5. 通过位访问，将双字“Temp”的各个位复制到相应的布尔型变量中。

6. 使用布尔型变量查询状态位。

按照步骤 1 至步骤 6 中的说明，评估数据字“ErrorWord”和“WarningWord”。

示例

以下示例介绍了如何读出并保存数据字“StatusWord”中的第 5 个位“HomingDone”。

SCL 说明

#Status.Temp       := "TO".StatusWord; //复制状态字

#Status.HomingDone := #Status.Temp.%X5; //按位访问顺序复制各个位

STL 说明

L "TO".StatusWord //复制状态字

T #Status.Temp  
U #Status.Temp.%X5 //按位访问顺序复制各个位

= #Status.HomingDone  

更改与重启相关的数据 (S7-1500, S7-1500T)
为了更改工艺数据块内与重新启动相关的数据，使用扩展指令“WRIT_DBL”将变量的启动值写

入装载存储器中。为了使用这些更改，必须重新启动工艺对象。   
关于某个变量的值更改是否与重新启动有关，请参见相应工艺对象的变量说明。

要求

已创建了工艺对象。 

操作步骤

要更改与重新启动有关的数据，请按以下步骤操作：

1. 创建一个数据块，将工艺数据块中需要更改的、与重新启动相关的值填入该数据块。为此，数
据类型必须与需要更改的变量相一致。

2. 使用扩展指令“WRIT_DBL”，将自己的数据块中的值写入装载存储器中工艺数据块的变量的启
动值。
如果已经更改了与重新启动有关的数据，则工艺对象中的“<TO>.StatusWord.X3 
(OnlineStartValuesChanged)”变量将会给出相应的指示。

3. 使用运动控制指令“MC_Reset”（参数“Restart” = TRUE）重新启动该工艺对象。

工艺对象重新启动之后，新值将传输至工作存储器内的工艺数据块内，并立即生效。 
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使用“WRIT_DBL”指令更改多个变量

变量“<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged)”表示变量的值已更改。

如果使用“WRIT_DBL”更改多个变量，则无法使用“<TO>.StatusWord.X3 
(OnlineStartValuesChanged)”确定已写入的变量。

要捕获多个变量的相关数值更改，请在顺控器中使用“WRIT_DBL”构建类似于以下编程示例的

用户程序：

SCL 编程示例

//*******

#FB_STATE_LIMITS_MAX_JERK: //write limits max jerk

     #tempRetVal := WRIT_DBL (REQ := TRUE,

                              SRCBLK := #statDynamicLimits.MaxJerk,

                              BUSY => #statBusyWriting,

                              DSTBLK => #axis.DynamicLimits.MaxJerk);

    IF #statBusyWriting THEN

       ; //wait until writing completed

    ELSIF #tempRetVal = 16#0 AND NOT #statBusyWriting

    THEN //done without error

         //go to next state: 

         //restart technology object, if all data are 

         //written to load memory

         //Alternatively:Write more variables in

         //the next state via WRIT_DBL and

         //execute restart later

         #statFBState := #FB_STATE_RESTART_TO; 

    ELSE //error Write DBL 

         //go to error state

         #statStatus := INT_TO_WORD (#tempRetVal);

    END_IF;

//*******
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#FB_STATE_RESTART_TO:   //Restart TO

       #instFBReset (Axis := #axis,

                     Execute := TRUE,

                     Restart := TRUE); 

运动控制指令 (S7-1500, S7-1500T)

运动控制指令的参数 (S7-1500, S7-1500T)
有关各个运动控制指令的详细说明，请参见“S7-1500 运动控制 V7”部分。

创建用户程序时，请注意运动控制指令参数的以下说明。

工艺对象的引用

为运动控制指令指定工艺对象，如下所述：

• 参数“Axis”
运动控制指令的“Axis”输入参数包含工艺对象的引用，该引用将执行相应的作业。

还会在以下参数中引用相应的工艺对象：

– 参数“Master”
– 参数“Slave”
– 参数“Cam”
– 参数“MeasuringInput”
– 参数“OutputCam”
– 参数“CamTrack”
– “AxesGroup”参数

自工艺版本 V3.0 起，还可以通过数据类型“DB_ANY”以受限的方式指定对工艺对象的引

用。 
自固件版本 V3.0 起，可使用“DB_ANY”临时使工艺对象回原点。

有关使用“DB_ANY”进行编程的更多信息，请参见“函数块的参数传递 (页 1597)”部分。
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作业启动以及传送运动控制指令的输入参数

对于启动作业以及传送更改后的参数值，会对以下运动控制指令进行区分：

• 带“Execute”参数的运动控制指令

参数“Execute”上出现上升沿时，会启动作业，并传送输入参数的现有值。

此后，将不再传送更改后的参数值，直到下一个作业启动。

“Execute”参数的复位不会结束该作业，但会影响作业状态的显示时间。只要“Execute”被
设置为“TRUE”，输出参数将会被更新。如果作业完成之前复位了“Execute” ，则参数

“Done”、“Error”和“CommandAborted” 将会相应地仅设置一个调用循环。

• 带“Enable”参数的运动控制指令

通过设置“Enable”参数启动作业。

只要“Enable”= TRUE，作业就会保持启用状态，并且每次在用户程序中调用指令时都会传

送更改后的参数值。

通过复位“Enable”参数结束作业。

运动控制指令“MC_MoveJog”的输入参数“JogForward”和“JogBackward”的特性与“Enable”
参数相对应。

作业状态

以下输出参数用于指示作业执行的状态：

• 带“Done”参数的运动控制指令

作业的正常完成使用参数“Done” = TRUE 表示。

• 无“Done”参数的运动控制指令

作业目标的实现情况由其它参数（例如，“Status”、“InVelocity”）进行指示。更多相关信

息，请参见“跟踪运行中的作业 (页 1603)”部分。

• 参数“Busy”
只要作业正在进行处理，“Busy”参数就会显示值“TRUE”。如果作业已经结束或被取消，则

“Busy”显示值“FALSE”。
• 参数“Active”

如果作业在运动控制中处于激活状态，则参数“Active”的值为“TRUE”。只要作业在作业序

列中，“Active”就会显示值“FALSE”。
• 参数“CommandAborted”

如果作业被其它作业取消，则“CommandAborted”参数会显示值“TRUE”。
• 参数“Error”

如果运动控制指令出错，则参数“Error”会显示值“TRUE”。“ErrorID”参数指示出错原因。
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只要“Execute”或“Enable”参数被设置为“TRUE”，输出参数将会被更新。否则，参数“Done”、
“Error”和“CommandAborted”仅会在一个周期内相应地置位。

取消正在运行的作业

启动新的运动控制工作会取消活动的运动控制工作。该过程中，当前的空间坐标变换设定值

（加速度、减速度、加加速度、速度）均被设置为超驰作业的值。 
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参数特性示例

下图中通过 2 个“MC_MoveAbsolute”作业示例显示了运动控制指令的参数特性。
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使用“Exe_1”初始化了目标位置为 1000.0 的“MC_MoveAbsolute”作业 (A1)。“Busy_1”被设为

“TRUE”。轴被加速至指定速度，并移至目标位置（参见 TO_1.Velocity 和 TO_1.Position）。

达到目标位置之前，该作业在时间 ① 被另一个“MC_MoveAbsolute” 作业 （A2） 超驰。其

中止信号通过“Abort_1”发出，且“Busy_1”被设置为“FALSE”。轴被制动为在 A2 中指定的速度，

并移至新目标位置 1500.0。当轴达到目标位置后，将通过“Done_2”发出信号。

非位置控制操作

通过以下参数，可禁用轴的位置控制：

• MC_Power.StartMode = 0
• MC_MoveVelocity.PositionControlled = FALSE
• MC_MoveJog.PositionControlled = FALSE
更多相关信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 轴功能》 (页 1501)文档的“非位置控制操作”

部分。

添加运动控制指令 (S7-1500, S7-1500T)
可以将运动控制指令添加至程序块中，添加方法与其它指令相同。使用运动控制指令，可以

控制工艺对象的全部可用功能。可在所有执行级别调用这些指令。

要求

已经创建了工艺对象。

操作步骤

在用户程序中添加运动控制指令，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，双击程序块（程序块必须在循环程序中调用）。
程序块在程序编辑器中打开并显示所有的可用指令。

2. 在“指令”(Instructions) 任务卡中，打开“工艺 > 运动控制”(Technology > Motion Control) 文
件夹。

3. 使用拖放操作将运动控制指令（例如“MC_Power”）移至程序块的目标程序段中。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

4. 在该对话框中，为运动控制指令的背景数据块指定一个名称和一个编号。
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5. 单击“确定”(OK)。
运动控制指令“MC_Power”将被插入到网络中。

在“程序块 > 系统块 > 程序资源”(Program Blocks > System Blocks > Program Resources) 下，
会自动会创建背景数据块。

6. 必须分配无默认值的输入参数（例如，“Axis”）。选择项目树中的工艺对象，并使用拖放操作
将其移至“Axis”参数的 <...> 处。

在参数“Axis”中指定了工艺对象后，可以使用以下按钮：

单击工具栏上的该图标，可以打开工艺对象的组态。

单击听诊器形图标，可以打开工艺对象的诊断功能。

7. 按照步骤 3 至步骤 6， 可以添加其它运动控制指令。

说明

多重实例 DB
如果使用运动控制指令“MC_Power”或“MC_TorqueLimiting”的多重实例，请在单独的背景数

据块中创建多重实例。这样，便可在不关闭轴的情况下从用户程序的其它部分下载程序块，

其中包括在“RUN”模式下进行此过程。

参见

跟踪激活作业 (页 1603)
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函数块的参数传递 (S7-1500, S7-1500T)
如果要在不同工艺对象的运动控制指令中重复使用一个函数块，则需调用函数块的块接口中

创建相应工艺对象的数据类型输入参数。可通过直接输入，在块接口中分配数据类型。之后，

该参数将作为工艺对象的引用传送到运动控制指令的参数“Axis”中。工艺对象的数据类型与

相关工艺数据块的结构相对应。

与标准数据类型相比，工艺对象的数据类型始终作为指向函数块（Call by reference）的指

针传递。如果在块接口的“输入”区域中声明工艺对象的数据类型，这一原则仍然适用。对

函数块的写访问总会导致直接修改所引用的工艺对象。

示例 1：指定数据类型的变量转移

通过指定数据类型，可在函数块中寻址该工艺对象的变量（<块接口的参数>.<工艺对象的变量

>）。“附录 (页 1618)”部分中提供了用于引用工艺对象的数据类型。

下表列出了所用变量的声明：

变量 声明 数据类型 说明

axis Input TO_PositioningAxis 工艺对象的引用

on Input BOOL 启用该轴的信号

actPosition Output LReal 查询工艺数据块的实际位置

instMC_POWE
R

Static MC_POWER 运动控制指令“MC_Power”的多重实例

以下 SCL 程序显示指定数据类型的变量转移：

SCL 说明

#instMC_POWER(Axis := #axis, Enable := #on); //调用运动控制指令“MC_Power”并启用轴

#actPosition := #axis.ActualPosition; //查询工艺数据块的实际位置

示例 2：轴的“DB_ANY”变量转移

通过数据类型“DB_ANY”结合对工艺对象的引用，可更加灵活地将工艺对象传送到块。这些

引用可在运行时分配。

可将所有类型的工艺对象存储在“DB_ANY”数据类型 ARRAY 中。例如，数据类型“DB_ANY”的 
ARRAY 因此可表示轴列表。这提高了在用户程序中处理工艺对象的灵活性。

此示例说明如何使用一个函数块启用和禁用不同的轴类型。工艺对象将临时回原点。
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使用以下工艺对象：

编号 数据类型 名称

1 TO_SpeedAxis SpeedAxis_1
1 TO_PositioningAxis PositioningAxis_1
1 TO_SynchronousAxis SynchronousAxis_1

要使用一个函数块启用和禁用所有三个轴，请按以下步骤操作：

1. 添加全局数据快，本例中为“AxesDB”。
2. 将一个常量定义为数组的 后一个索引，例如 LAST_INDEX_AXES。在此示例中，常量的值为 

2，因为使用了 3 个轴并且数组从 0 开始。

3. 将“Array[0.. LAST_INDEX_AXES] of DB_ANY”添加到创建的“AxesDB”数据块：

变量 声明 数据类型

轴 Static Array[0.. LAST_INDEX_AXES] of DB_ANY
必须在用户程序中将工艺对象唯一分配给数组元素一次，例如在 OB100 中启动 CPU 时（启
动）。

4. 将创建的工艺对象分配给 OB100（启动）中数据块的数组元素。 
以下 SCL 程序显示“DB_ANY”的变量转移：
//assign technology objects to ARRAY of DB_ANY
"Data".axes[0] := "SpeedAxis_1";
"Data".axes[1] := "PositioningAxis_1";
"Data".axes[2] := "SynchronousAxis_1";

5. 创建函数块，本例中为“EnableAxes”。
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6. 按如下方式声明变量：

变量 声明 数据类型 说明

enableAxes Input BOOL 启用/禁用所有轴

axisEnabled Output ARRAY [0.. 
LAST_INDEX_AXES] 
of BOOL

轴的使能状态

axis InOut ARRAY[0.. 
LAST_INDEX_AXES] 
of DB_ANY

轴的列表

instMC_Power Static ARRAY [0.. 
LAST_INDEX_AXES] 
of MC_POWER

MC_POWER 多重实例的数组

tempRefSpeed
Axis

Temp REF_TO 
TO_SpeedAxis

工艺对象类型 TO_SpeedAxis 的临

时引用

tempAxesCoun
ter

Temp Dint 轴的计数器变量

在程序代码中，将三种轴类型引用到 TO_SpeedAxis 工艺对象的临时引用。由于 TO_SpeedAxis 
是 TO_PositioningAxis 和 TO_SynchronousAxis 的一个组成部分，因此可以引用所有三个轴。

7. 对“EnableAxis”FB 进行编程，如下所示：
// enable all axes
FOR #tempAxesCounter := 0  TO LAST_INDEX_AXES DO
    // build temporary reference
    #tempRefSpeedAxis ?= #axes[#tempAxesCounter];
    // check valid reference
    IF #Ref_SpeedAxis <> NULL THEN        
        // call multi instance
        #instMC_Power[#tempAxesCounter](Axis := #tempRefSpeedAxis^,
                                     Enable := #enableAxes);
        // set output states, if axis is enabled  
        #axisEnabled[#tempAxesCounter] := 
#tempRefSpeedAxis^.StatusWord.%X0;
    ELSE
        ; // implement error handling in case of NULL
END_IF;
END_FOR;

示例 3：循环凸轮的“DB_ANY”变量转移

此示例说明如何临时引用循环凸轮的不同工艺对象类型以进行凸轮插补。还可使用临时引用

在凸轮传动期间实现循环凸轮的切换。
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使用以下工艺对象：

编号 数据类型 名称

2 TO_Cam TO_Cam_1, TO_Cam_2
2 TO_Cam_10k TO_Cam_3_10k_1, TO_Cam_4_10k
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1. 按照示例 2 的前五个步骤进行操作。使用循环凸轮，而非轴。

2. 声明“InterpolateCams”函数块的变量，如下所示：

变量 声明 数据类型 说明

executeCamInt
erpolation

Input BOOL 启动凸轮插补

selectedCamIn
dex

Input USInt 循环凸轮索引

done Output BOOL 循环凸轮已插补

busy Output BOOL 循环凸轮正在被插补

error Output BOOL 块错误

cams InOut ARRAY[0.. 
LAST_INDEX_CAMS
] of DB_ANY

循环凸轮列表

instInterpolate
Cam

Static MC_INTERPOLATEC
AM

MC_INTERPOLATECAM 的多重背

景

tempRefCam Temp REF_TO 
TO_CamBase

工艺对象类型 TO_CamBase 的临

时引用

tempAxesCoun
ter

Temp Dint 轴的计数器变量

在程序代码中，将循环凸轮引用到 TO_CamBase 工艺对象的临时引用。由于 TO_CamBase 是 
TO_Cam 和 TO_Cam_10k 的组成部分，因此可进行引用。
可使用“selectedCam”输入来访问数组的索引，从而选择要插补的循环凸轮。通过
“executeCamming”输入启动凸轮插补。

3. 对“InterpolateCams”FB 进行编程，如下所示。
//execute cam interpolation for TO_Cam and TO_Cam_10k
#Ref_Cam ?= #cams[#selectedCamIndex];
// check valid reference
IF #tempRefCam <> NULL THEN
    // call multi instance for cam interpolation
    #instInterpolateCam(Cam := #tempRefCam^,
                        Execute:=#executeCamInterpolation,
                        Done=>#done,
                        Busy=>#busy,
                        Error=>#error);
ELSE 
    // implement error handling here,
    // DB_ANY does not have a type TO_Cam or TO_Cam_10k
    #busy := FALSE;
    #done := FALSE;
    #error := TRUE;
END_IF;
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启动运动控制作业 (S7-1500, S7-1500T)
通过设置运动控制指令的参数“Execute”或“Enable”，可以启动运动控制作业。用于某个工艺

对象的运动控制指令应该在执行级调用。

运行运动控制作业时，应该同时注意工艺对象的状态。 
应该按如下步骤启动运动控制作业：

1. 查询工艺对象的状态。

2. 初始化用于工艺对象的新作业。

3. 检查作业状态。

这些步骤将使用绝对定位示例作业进行说明。

1.查询工艺对象的状态

确保工艺对象处于合适状态，以能够执行所需要的作业：

• 是否已释放工艺对象？

为了执行运动作业，必须启用工艺对象。

使用运动控制指令“MC_Power”完成启用。

“MC_Power.Status”参数 (<TO>.StatusWord.X0 (Enable)) 的值必须显示为“TRUE”。
• 是否有未决工艺报警？

为了执行运动控制指令，不得有未决工艺报警或报警响应。工艺对象

“<TO>.ErrorDetail.Number”和“<TO>.ErrorDetail.Reaction”的变量值必须显示为零。排除

错误之后，使用运动控制指令“MC_Reset”对未决报警进行确认。 
有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 
(页 1501)文档的“工艺报警”部分。

• 工艺对象是否已回原点？

为了执行绝对定位作业，必须使定位轴/同步轴工艺对象回原点。该参考操作通过运动控

制指令“MC_Home”实现。工艺对象的“<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone)”变量的值必

须显示为“TRUE”。

2.初始化用于工艺对象的新指令

在运动控制指令（例如“MC_MoveAbsolute”）的参数“Position”中，指定轴的目标移动位置。

将在参数“Execute”的上升沿启动作业。 

3.检查指令状态

运动控制指令的参数“Done”表示作业已成功完成（在本示例中表示已到达目标位置）。 
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如果检测到错误，则运动控制指令的参数“Error”被设置为“TRUE”，且作业被拒绝。

对于运动控制作业，可以编程实现错误处理例程。为此，需要评估参数“Error”中指出的错误。

出错原因在参数 ErrorID 中指出。排除错误原因之后，重新启动作业。 
如果在执行作业时，“Error”= TRUE  以及 “ErrorID”= 16#8001，则表示已发生工艺报警。

有关 ErrorIDs 列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 (页 1501)文档中

的“运动控制指令的错误 ID”部分。

更多信息

有关用于评估各个状态位、错误位和警告位的选项，请参见“评估 StatusWord、ErrorWord 
和 WarningWord (页 1588)”部分。

跟踪激活作业 (S7-1500, S7-1500T)
通过运动控制指令的输出参数，可以获得作业的当前运行状态。每次调用运动控制指令，都

会更新这些参数。

跟踪作业时，会区分以下三个组：

• 带“Done”参数的运动控制指令 (页 1603)
• 不带“Done”参数的运动控制指令 (页 1607)
• 运动控制指令“MC_MoveJog” (页 1612)

带“Done”参数的运动控制指令 (S7-1500, S7-1500T)
带“Done”参数的运动控制指令的作业在参数“Execute”上升沿开始。如果该作业已经完成且未

出现错误或者未被其它任务中断（例如“MC_MoveAbsolute”：已经到达目标位置），则参数

“Done”会显示值“TRUE”。CPU 在不同的执行级别处理运动控制语句和工艺对象。运动控制语

句的状态位（例如“Done”参数）会延迟更新。

在定位指令中，参数“Done”会延迟设置的 短停留时间 
(<TO>.PositioningMonitoring.MinDwellTime)。
以下运动控制指令具有 S7-1500 CPU 的“Done”参数：

• MC_Reset
• MC_Home
• MC_Halt
• MC_MoveAbsolute
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• MC_MoveRelative
• MC_MoveSuperimposed
• MC_HaltSuperimposed
• MC_SetSensor (S7-1500T)
• MC_Stop
• MC_SetAxisSTW
• MC_WriteParameter
• MC_SaveAbsoluteEncoderData
• MC_MeasuringInput
• MC_AbortMeasuringInput
• MC_PhasingRelative (S7-1500T)
• MC_PhasingAbsolute (S7-1500T)
• MC_OffsetRelative (S7-1500T)
• MC_OffsetAbsolute (S7-1500T)
• MC_GearOut (S7-1500T)
• MC_CamOut (S7-1500T)
• MC_InterpolateCam (S7-1500T)
• MC_GetCamLeadingValue (S7-1500T)
• MC_GetCamFollowingValue (S7-1500T)
• MC_CopyCamData (S7-1500T)
• MC_GroupInterrupt (S7-1500T)
• MC_GroupContinue (S7-1500T)
• MC_GroupStop (S7-1500T)
• MC_MoveLinearAbsolute (S7-1500T)
• MC_MoveLinearRelative (S7-1500T)
• MC_MoveCircularAbsolute (S7-1500T)
• MC_MoveCircularRelative (S7-1500T)
• MC_MoveDirectAbsolute (S7-1500T)
• MC_MoveDirectRelative (S7-1500T)
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• MC_TrackConveyorBelt (S7-1500T)
• MC_KinematicsMotionSimulation (S7-1500T)
• MC_DefineWorkspaceZone (S7-1500T)
• MC_DefineKinematicsZone (S7-1500T)
• MC_SetWorkspaceZoneActive (S7-1500T)
• MC_SetWorkspaceZoneInactive (S7-1500T)
• MC_SetKinematicsZoneActive (S7-1500T)
• MC_SetKinematicsZoneInactive (S7-1500T)
• MC_DefineTool (S7-1500T)
• MC_SetTool (S7-1500T)
• MC_SetOcsFrame (S7-1500T)
通过不同情况的示例对这些参数的特性进行了如下说明。

完成作业执行过程

如果完整地执行了运动控制作业，则会通过参数“Done”=“TRUE”进行指示。参数“Execute”的
信号状态会影响“Done”参数的显示时间：

作业完成后，将“Execute”设为“FALSE”。 作业运行期间，将“Execute”设为“FALSE”。
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① 将在参数“Execute”的上升沿开始作业。根据编程情况，“Execute”在作业执行期间仍然可能被复位为值

“FALSE”，或者保持为值“TRUE”，直到作业完成。

② 在执行该作业期间，参数“Busy”会显示值“TRUE”。
③ 完成作业后（例如，对于运动控制指令“MC_MoveAbsolute”：已到达目标位置），参数“Busy”变为

“FALSE”，参数“Done”变为“TRUE”。
④ 只要在作业完成后，参数“Execute”将保留值为“TRUE”，参数“Done”也将会保留值为“TRUE”。
⑤ 完成作业之前，如果参数“Execute”被设为“FALSE”，则参数“Done”仅在一个执行周期内显示为值“TRUE”。

作业取消

如果在处理期间运动控制作业由另一个作业取消，则参数“CommandAborted”的值将为

“TRUE”。参数“Execute”的信号状态会影响“CommandAborted”参数的显示时间：

在作业取消之后将“Execute”的值设置为“FALSE”。 在作业取消之前将“Execute”的值设置为“FALSE”。

① 将在参数“Execute”的上升沿开始作业。根据编程情况，“Execute”在作业执行期间仍然可能被复位为值

“FALSE”，或者保持为值“TRUE”，直到作业完成。

② 在执行该作业期间，参数“Busy”会显示值“TRUE”。
③ 作业执行期间，作业被其它运动控制作业取消。该作业取消时，参数“Busy”的值将变为“FALSE”，而参数

“CommandAborted”的值将变为“TRUE”。
④ 只要在作业完成后，参数“Execute”将保留值为“TRUE”，参数“CommandAborted”也将会保留值为“TRUE”。
⑤ 取消作业之前，如果参数“Execute”被设为“FALSE”，则参数“CommandAborted”仅在一个执行周期内显示

为值“TRUE”。
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作业执行期间出错

如果在执行运动控制作业时出错，则会通过参数“Error”=“TRUE”进行指示。参数“Execute”的
信号状态会影响“Error”参数的显示时间：

在发生错误之后将“Execute”的值设置为“FALSE”。 在发生错误之前将“Execute”的值设置为“FALSE”。

① 将在参数“Execute”的上升沿开始作业。根据编程情况，“Execute”在作业执行期间仍然可能被复位为值

“FALSE”，或者保持为值“TRUE”，直到作业完成。

② 在执行该作业期间，参数“Busy”会显示值“TRUE”。
③ 在执行作业期间发生错误。出现错误时，参数“Busy”变为“FALSE”，参数“Error”变为“TRUE”。
④ 错误出现之后，只要参数“Execute”仍然为值“TRUE”，则参数“Error”也保持为值“TRUE”。
⑤ 出错之前，如果参数“Execute”被设为“FALSE”，则参数“Error”仅在一个执行周期内显示为值“TRUE”。

运动控制指令

有关运动机构工艺对象运动控制指令的更多信息，请参见《S7-1500T 运动机构功能 
(页 1501)》文档。

不带“Done”参数的运动控制指令 (S7-1500, S7-1500T)
不带“Done”参数的运动控制指令使用特殊参数，来指示已达到作业目标（例如，

“InVelocity”、“InGear”）。目标状态或运动将保持，直到作业被中止或发生错误。
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下列运动控制指令使用特殊参数来指示作业状态：

运动控制指令 参数 S7-1500 S7-1500T
MC_Power Status ✓ ✓
MC_MoveVelocity InVelocity ✓ ✓
MC_MoveJog InVelocity ✓ ✓
MC_GearIn InGear ✓ ✓
MC_GearInPos InSync - ✓
MC_GearInVelocity InSync - ✓
MC_CamIn InSync - ✓
MC_SynchronizedMotionSim
ulation

InSimulation - ✓

MC_LeadingValueAdditive Busy - ✓
MC_MotionInVelocity Busy - ✓
MC_MotionInPosition Busy - ✓
MC_MotionInSuperimposed Busy - ✓
MC_TorqueLimiting InClamping 和 InLimitation ✓ ✓
MC_KinematicsTransformatio
n

Busy 和 Valid - ✓

MC_InverseKinematicsTransf
ormation

Busy 和 Valid - ✓
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下列运动控制指令不具备任何特殊参数来指示作业状态。通过以下变量实现反馈：

运动控制指令 参数 说明

MC_MeasuringInputCyclic Busy 通过参数“Busy”=“TRUE”来指示测量作业的执

行。完成的测量事件在工艺数据块的相应事

件计数器

“<TO>.MeasuredValues.MeasuredValue1C
ounter”和
“<TO>.MeasuredValues.MeasuredValue2C
ounter”中进行指示。

MC_OutputCam Busy 通过参数“Busy”=“TRUE”来指示作业的执行。

相关工艺数据块中的 CamOutput 变量指示输

出凸轮的开关状态。 
MC_CamTrack Busy 通过参数“Busy”=“TRUE”来指示作业的执行。

相关工艺数据块中的 TrackOutput 变量指示

凸轮轨迹的开关状态。

以运动控制指令“MC_MoveVelocity”为例显示各种情况下该参数的行为：

示例“MC_MoveVelocity”
在参数“Execute”的上升沿开始“MC_MoveVelocity”作业。当达到指定的速度且轴以恒定速度

移动时，就达到了作业目标。在达到并保持指定的速度时，将在参数“InVelocity”中用值为 
“TRUE”进行指示。 
例如，可通过“MC_Halt”作业停止轴运动。
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达到并维持指定的速度

在达到分配的速度时，将通过参数“InVelocity”=“TRUE”进行指示。参数“Execute”不会影响

“InVelocity”参数的显示时间。

① 将在参数“Execute”的上升沿开始作业。根据编程，在达到设置的速度之前或之后，可以将“Execute”复位

为值“FALSE”。在执行该作业期间，参数“Busy”会显示值“TRUE”。
② 在达到指定的速度时，参数“InVelocity”的值将变为“TRUE”。在另一个运动控制作业超驰

“MC_MoveVelocity”作业之前，参数“Busy”和“InVelocity”的值将保持为“TRUE”。
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作业在达到分配的速度前中止

如果在达到分配的速度前，运动控制作业被另一个作业取消，则会通过参数

“CommandAborted”=“TRUE”进行指示。参数“Execute”的信号状态会影响

“CommandAborted”参数的显示时间。

在作业取消之后将“Execute”的值设置为“FALSE”。 在该作业中止之前将“Execute”的值设置为“FALSE”。

① 将在参数“Execute”的上升沿开始作业。根据编程情况，“Execute”在作业执行期间可复位为值“FALSE”，或

者保持为值“TRUE”，直到作业中止。

② 在执行该作业期间，参数“Busy”会显示值“TRUE”。
③ 作业执行期间，作业被其它运动控制作业中止。该作业中止时，参数“Busy”的值将变为“FALSE”，而参数

“CommandAborted”的值将变为“TRUE”。
④ 只要在作业完成后，参数“Execute”将保留值为“TRUE”，参数“CommandAborted”也将会保留值为“TRUE”。
⑤ 中止作业之前，如果参数“Execute”被设为“FALSE”，则参数“CommandAborted”仅在一个执行周期内显示

为值“TRUE”。
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达到指定的速度前出错

如果在达到分配的速度前，在执行运动控制作业时出错，则会通过参数“Error”=“TRUE”进行

指示。参数“Execute”的信号状态会影响“Error”参数的显示时间。

在发生错误之后将“Execute”的值设置为“FALSE”。 在发生错误之前将“Execute”的值设置为“FALSE”。

① 将在参数“Execute”的上升沿开始作业。根据编程情况，“Execute”在作业执行期间可复位为值“FALSE”，或

者保持为值“TRUE”，直至出现错误。

② 在执行该作业期间，参数“Busy”会显示值“TRUE”。
③ 在执行作业期间发生错误。出现错误时，参数“Busy”变为“FALSE”，参数“Error”变为“TRUE”。
④ 只要在作业完成后，参数“Execute”将保留值为“TRUE”，参数“Error”也将会保留值为“TRUE”。
⑤ 中止作业之前，如果参数“Execute”被设为“FALSE”，则参数“Error”仅在一个执行周期内显示为值“TRUE”。

运动控制指令

有关运动机构工艺对象运动控制指令的更多信息，请参见《S7-1500T 运动机构功能 
(页 1501)》文档。

运动控制指令“MC_MoveJog” (S7-1500, S7-1500T)
将通过设置参数“JogForward”或“JogBackward”启动“MC_MoveJog”作业。当达到指定的速度

且轴以恒定速度移动时，就达到了作业目标。在达到并保持指定的速度时，将在参数

“InVelocity”中用值为 “TRUE”进行指示。

当参数“JogForward”或“JogBackward”的值已设置为“FALSE”并且轴已停止时，作业完成。
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通过不同情况的示例对这些参数的特性进行了如下说明。

达到并维持指定的速度

如果运动控制作业已达到指定的速度，则参数“InVelocity”的值将为值“TRUE”。

可通过“JogForward”参数控制点动模式。 可通过“JogBackward”参数控制点动模式。

① 通过设置参数“JogForward”或“JogBackward”，启动作业。

② 在执行该作业期间，参数“Busy”会显示值“TRUE”。
③ 在达到指定的速度时，参数“InVelocity”的值将变为“TRUE”。
④ 重置参数“JogForward”或“JogBackward”时，轴的运动结束。轴将会减速。参数“InVelocity”的将值变为

“FALSE”。
⑤ 如果轴已停止，则该运动控制作业完成，同时参数“Busy”的值将变为“FALSE”。
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作业在执行期间中止

如果在处理期间运动控制作业由另一个作业取消，则参数“CommandAborted”的值将为

“TRUE”。参数“CommandAborted”的值与是否达到指定的速度无关。

可通过“JogForward”参数控制点动模式。 可通过“JogBackward”参数控制点动模式。

① 通过设置参数“JogForward”或“JogBackward”，启动作业。

② 在处理该作业时，参数“Busy”的值为“TRUE”。
③ 作业执行期间，该作业将由另一个运动控制作业中止。该作业中止时，参数“Busy”的值将变为“FALSE”，而

参数“CommandAborted”的值将变为“TRUE”。
④ 重置参数“JogForward”或“JogBackward”时，参数“CommandAborted"”的值也将变为“FALSE”。
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在执行作业期间发生错误

如果在执行运动控制作业时发生错误，则参数“Error”的值将为“TRUE”。参数“Error”的值与是

否达到指定的速度无关。

可通过“JogForward”参数控制点动模式。 可通过“JogBackward”参数控制点动模式。

① 通过设置参数“JogForward”或“JogBackward”，启动作业。

② 在执行该作业期间，参数“Busy”会显示值“TRUE”。
③ 在执行作业期间发生错误。发生该错误时，参数“Busy”的值将变为“FALSE”，而参数“Error”的值将变为

“TRUE”。
④ 当“JogForward”或“JogBackward”重置为值“FALSE”时，参数“Error”的值也将变为“FALSE”。

结束运动控制作业 (S7-1500, S7-1500T)
结束作业时，将分为作业成功完成和运动取消这两种情况。

完成作业

有关运动控制作业的完成，请参见“跟踪运行中的作业 (页 1603)”部分。 
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作业终止

有关终止和替代行为的信息，请参见“运动控制作业的替代行为”部分。可使用“MC_Power”
作业取消特殊等待作业。

运动取消

如果必须取消运动，则可采取以下措施：

• 执行“MC_Halt”或“MC_Stop”
如果要取消运动并停止轴，则可以使用“MC_Halt”或“MC_Stop”作业。

• 禁用“MC_Power”
在紧急情况下，可通过急停斜坡功能使轴停止运行。为此，请将“MC_Power”作业的

“Enable”参数设为“FALSE”。轴根据所选的“StopMode”进行减速，同时将取消工艺对象的

所有作业。 
• 执行“MC_GearOut”或“MC_CamOut”(S7-1500T)

要终止齿轮传动，可以使用“MC_GearOut”作业取消跟随轴同步。

要结束凸轮传动，可以使用“MC_CamOut”作业取消跟随轴同步。

测量作业取消

使用“MC_AbortMeasuringInput”作业，可以取消活动的一次性或循环测量作业。

取消活动的输出凸轮/凸轮轨迹

• “MC_OutputCam”
通过“MC_OutputCam.Enable”= FALSE，可禁用输出凸轮。

• “MC_CamTrack”
通过“MC_CamTrack.Enable”= FALSE，可禁用激活的凸轮轨迹。

重新启动工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
在接通 CPU 之后或将工艺对象下载到 CPU 之后，系统将使用工艺对象数据块的起始值自动

初始化工艺对象。如果在向 CPU 重新进行加载时检测到会引起重新启动的相关变化，则将

自动重新启动工艺对象。

如果在 RUN 模式下用户程序更改了与重新启动相关的数据，则用户必须对工艺对象进行重

新初始化，以使所做的更改生效。在 RUN → STOP 交换期间，CPU 会自动重启带有重启相关

更改的工艺对象。 
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如果要在重新启动工艺对象之后保留工艺对象数据块中的更改，则必须使用扩展指令

“WRIT_DBL”将更改写入装载存储器中的起始值中。

需要重新启动

通过“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位 > 轴状态或编码器状态 > 在线起始值已更

改”(Technology object > Diagnostics > Status and error bits > Axis status or Encoder status 
> Online start value changed) 和工艺对象“<TO>.StatusWord.X3 
(OnlineStartValuesChanged)”中的变量，可以指出需要重新启动的工艺对象。

重新启动工艺对象

可通过带有参数“Restart”= TRUE 的“MC_Reset”运动控制指令，触发工艺对象的重新启动。

在进行重新启动时，将工艺对象的所有组态数据从装载存储器加载到工作存储器中。在此过

程中，将覆盖工艺对象数据块中的实际值。

在重新启动工艺对象时需注意以下问题：

• 重新启动将使用增量实际值（“<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone)”）重置工艺对象的

“已归位”(Homed) 状态。

• 在进行重新启动时，工艺对象不能执行任何作业。将在“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位 
> 轴状态或编码器状态 > 重新启动已激活”(Technology object > Diagnostics > Status and 
error bits > Axis status or Encoder status > Restart active) 下和该工艺对象的

“<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive)”变量中，标识激活重新启动。

• 在使用参数“Error”= TRUE 和“ErrorID”= 16#800D 进行重新启动时，将拒绝执行运动控制

工作（由于重新启动处于激活状态，作业无法执行）。

• “ErrorID”= 16#800D 时，重新启动会取消工艺对象输出凸轮、凸轮轨迹、测量输入和运

动机构的活动运动控制作业。

• 在进行重新启动时，无法访问该工艺对象数据块。

参见

更改与重启相关的数据 (页 1589)
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数据类型 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺对象所需的数据类型

下表包含可供引用相应工艺对象的数据类型：

数据类型 说明

TO_Object1) 工艺对象的基本信息

TO_Axis1) 轴的基本信息

TO_SpeedAxis1) 速度轴

TO_PositioningAxis1) 定位轴

TO_SynchronousAxis1) 同步轴

TO_ExternalEncoder1) 外部编码器

TO_OutputCam 输出凸轮

TO_CamTrack 凸轮轨迹

TO_MeasuringInput 测量输入

TO_CamBase1) 凸轮的基本信息 (S7-1500T)
TO_Cam1) 凸轮 (S7-1500T)
TO_Cam_10k1)

TO_Kinematics 运动机构 (S7-1500T)
TO_LeadingAxisProxy1) 引导轴代理 (S7-1500T)
PD_TELx 报文编号“x”
DX_TEL_SyncOp 主值报文

PD_STW1_611Umode 控制字 1 (STW1)
PD_STW2_611Umode 控制字 2 (STW2)
PD_ZSW1_611Umode 状态字 1 (ZSW1)
PD_ZSW2_611Umode 状态字 2 (ZSW2)

1) 级联工艺对象

级联工艺对象

工艺对象的结构如下：

• “TO_Object”是所有工艺对象的基础，也是“TO_Axis”和“TO_CamBase”的组成部分。

• “TO_Axis”是“TO_SpeedAxis”、“TO_ExternalEncoder”和“TO_LeadingAxisProxy”的一部分。
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• “TO_SpeedAxis”是“TO_PositioningAxis”的一部分。

• “TO_PositioningAxis”是“TO_SynchronousAxis”的一部分。

• “TO_CamBase”是“TO_Cam”和“TO_Cam_10k”的组成部分。

6.1.1.7 下载到 CPU (S7-1500, S7-1500T)

下载到 CPU S7-1500 时，通常需要验证项目文件下载的在线和离线状态是否一致。工艺对

象数据存储在工艺数据块中。因此，下载新的或已修改的工艺对象时，将使用下载块的条件。

在“RUN”模式下下载

在 CPU 的“RUN”模式下进行下载时，会进行检查以确定是否可以在不重启工艺对象的情况下

进行下载。如果更改了与重新启动相关的组态值，则将在加载到 CPU 之后，自动重新启动

工艺对象。

只有在禁用工艺对象之后，才能加载该工艺对象。

只有在以下前提条件下，才能下载具有运动控制指令“MC_Power”多重实例的函数块：

• “MC_Power.Enable”= FALSE
• “MC_Power.Status”= FALSE
• “<TO>.StatusWord.X0”= FALSE
只有在以下前提条件下，才能下载具有运动控制指令“MC_TorqueLimiting”多重实例的函数

块：

• “MC_TorqueLimiting.Enable”= FALSE
• “MC_TorqueLimiting.Busy”= FALSE
• “<TO>.StatusWord.X26”= FALSE
在“RUN”模式下无法将以下更改下载到 CPU:
• 对 MC-Servo [OB91] 循环时钟的更改

• 在“工艺对象 > 组态 > 硬件接口”(Technology object > Configuration > Hardware 
interface) 中对工艺对象硬件接口的更改

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1619



说明

多重实例 DB
如果使用运动控制指令“MC_Power”或“MC_TorqueLimiting”的多重实例，请在单独的背景数

据块中创建多重实例。这样，便可在不关闭轴的情况下从用户程序的其它部分下载程序块，

其中包括在“RUN”模式下进行此过程。

6.1.1.8 诊断 (S7-1500, S7-1500T)

运动控制诊断的说明仅限于 TIA Portal 中工艺对象的诊断视图、工艺报警和运动控制指令的

错误检测。

有关以下说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 (页 1501)文档：

• 诊断方式

• 工艺报警

• 运动控制指令中的错误 ID
有关 S7‑1500 CPU 系统诊断的详细说明，请参见功能手册《诊断 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/59192926)》。

6.1.2 使用 S7-1500/S7-1500T 轴功能 (S7-1500, S7-1500T)

6.1.2.1 功能概述 (S7-1500, S7-1500T)

速度控制轴工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
速度轴工艺对象可根据指定的空间坐标变换设置计算速度设定值，并将其输出到驱动器。所

有速度轴的运动控制都在速度控制下进行。系统端会考虑现有负载齿轮。

有关速度轴工艺对象所支持指令的概述，请参见“用于轴控制的运动控制指令 (页 1630)”部
分。

可通过 PROFIdrive 报文为每个速度轴分配一个驱动装置。 
速度的单位为“每单位时间的转数”。

下图所示为速度轴工艺对象的基本操作原理：
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组态

速度轴工艺对象中可进行以下组态： 
• 基本参数

– 测量单位 (页 1635)
– 虚轴 (页 1638)
– 仿真轴 (页 1638)

• 硬件接口

– 连接 PROFIdrive 驱动装置 (页 1653)
– 自动传输驱动装置参数 (页 1666)
– 连接步进电机 (页 1669)
– 连接带有模拟设定值接口的驱动装置 (页 1669)
– 通过 SIEMENS 附加报文 750 连接力/扭矩数据 (页 1671)
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• 机械装置

– 组态转数轴的机械装置 (页 1683)
– 组态负载齿轮 (页 1693)

• 动态默认值 (页 1709)
• 急停 (页 1713)
• 限值

– 动态限值 (页 1709)
– 扭矩限值 (页 1713)

定位轴工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
定位轴工艺对象可根据编码器设置计算位置设定值，并将相应的速度设定值输出到驱动装置。

在位置控制模式下，定位轴的所有运动均在速度控制下进行。进行绝对定位时，定位轴工艺

对象必须已知物理位置。

有关定位轴工艺对象所支持指令的概述，请参见“运动控制 ‑ 轴运动指令 (页 1630)”部分。

每个定位轴都分配有一个驱动装置（例如通过 PROFIdrive 报文分配）和编码器（通过 
PROFIdrive 报文分配）。 
通过对机械特性、编码器设置和回原点位操作进行参数分配，可创建编码器值和规定位置之

间的关系。工艺对象可在无位置关系的情况下执行变动指令。即便是在无已回原点状态的情

况下也可以执行相对位置变动指令。

定位轴可组态为线性轴或旋转轴，具体取决于机械装置的设计。

下图所示为定位轴工艺对象的基本操作原理：
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组态

定位轴工艺对象中可进行以下组态： 
• 基本参数

– 轴或编码器类型 (页 1633)
– 测量单位 (页 1635)
– 模数设置 (页 1636)
– 虚轴 (页 1638)
– 仿真轴 (页 1638)

• 硬件接口

– 连接 PROFIdrive 驱动装置 (页 1653)
– 通过 PROFIdrive 连接编码器 (页 1658)
– 自动传输驱动装置和编码器参数 (页 1666)
– 连接步进电机 (页 1669)
– 连接带有模拟设定值接口的驱动装置 (页 1669)
– 通过 SIEMENS 附加报文 750 连接力/扭矩数据 (页 1671)

• 机械装置

– 组态定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)
– 组态负载齿轮 (页 1693)
– 组态丝杠螺距 (页 1693)
– 反向间隙补偿 (页 1694)

• 动态默认值 (页 1703)
• 急停 (页 1713)
• 限值

– 位置限值 (页 1728)
– 动态限值 (页 1703)
– 扭矩限值 (页 1713)
– 固定挡块检测 (页 1716)

• 回原点

– 主动回原点 (页 1748)
– 被动回原点 (页 1759)
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• 位置监视功能

– 位置监视 (页 1775)
– 跟随误差 (页 1776)
– 停止信号 (页 1778)

• 控制回路

– 在 PLC 中组态位置控制器 (页 1785)
– 使用 DSC 为驱动装置组态位置控制器 (页 1784)
– 组态动态滤波器 (页 1786)
– 关闭和开启位置控制 (页 1789)

定位轴工艺对象的以下组态特定于同步操作：

• 主值设置

– 组态主值规范

– 组态延时时间

• 实际值推断

有关组态参数的说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 同步操作功能》 (页 1501)文档。

同步轴工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
同步轴工艺对象包括定位轴工艺对象的全部功能。

同步轴也可以跟随引导轴的运动。引导轴和跟随轴之间的同步操作关系通过同步操作功能指

定。 
有关同步轴工艺对象所支持指令的概述，请参见“轴控制的运动控制指令 (页 1630)”部分。

下图所示为同步轴工艺对象的基本操作原理：
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组态

以下非等时同步特定组态对应于定位轴工艺对象：

• 基本参数

– 轴或编码器类型 (页 1633)
– 测量单位 (页 1635)
– 模数设置 (页 1636)
– 虚轴 (页 1638)
– 仿真轴 (页 1638)

• 硬件接口

– 连接 PROFIdrive 驱动装置 (页 1653)
– 通过 PROFIdrive 连接编码器 (页 1658)
– 自动传输驱动装置和编码器参数 (页 1666)
– 连接步进电机 (页 1669)
– 连接带有模拟设定值接口的驱动装置 (页 1669)
– 通过 SIEMENS 附加报文 750 连接力/扭矩数据 (页 1671)

• 机械装置

– 组态定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)
– 组态负载齿轮 (页 1693)
– 组态丝杠螺距 (页 1693)
– 组态反向间隙补偿 (页 1694)

• 动态默认值 (页 1703)
• 急停 (页 1713)
• 限值

– 位置限值 (页 1728)
– 动态限值 (页 1703)
– 扭矩限值 (页 1713)
– 固定挡块检测 (页 1716)

• 回原点

– 主动回原点 (页 1748)
– 被动回原点 (页 1759)
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• 位置监视功能

– 位置监视 (页 1775)
– 跟随误差 (页 1776)
– 停止信号 (页 1778)

• 控制回路

– 在 PLC 中组态位置控制器 (页 1785)
– 使用 DSC 为驱动装置组态位置控制器 (页 1784)
– 组态动态滤波器 (页 1786)
– 关闭和开启位置控制 (页 1789)

有关组态参数的说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 轴功能》 (页 1501)文档。

同步轴工艺对象的以下组态特定于同步操作：

• 主值互连

• 主值设置

– 组态主值规范

– 组态延时时间

• 实际值推断

有关组态参数的说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 同步操作功能》 (页 1501)文档。

外部编码器工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
可通过外部编码器工艺对象对位置进行检测，并将检测结果报告给控制器。 
外部编码器检测到的实际为准可用于以下函数，比如：

• 测量输入采集的测量值

• 参考实际值，利用输出凸轮和凸轮轨迹根据位置生成开关信号和开关信号序列。

• 作为同步轴的主值 (S7-1500T)
通过对机械特性、编码器设置和回原点位操作进行参数分配，可创建编码器值和规定位置之

间的关系。 
有关定位轴工艺对象所支持指令的概述，请参见“运动控制 ‑ 轴运动指令 (页 1630)”部分。

下图所示为外部编码器工艺对象的基本操作原理：
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组态

外部编码器工艺对象中可进行以下组态： 
• 基本参数

– 组态外部编码器的类型 (页 1634)
– 测量单位 (页 1635)
– 模数设置 (页 1636)

• 硬件接口

– 通过 PROFIdrive 连接编码器 (页 1658)
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• 机械装置

– 组态外部编码器的机械装置 (页 1690)
– 组态负载齿轮 (页 1693)
– 组态丝杠螺距 (页 1693)

• 回原点

– 被动回原点 (页 1759)
外部编码器工艺对象的以下组态特定于同步操作：

• 主值设置

– 组态主值规范

– 组态延时时间

• 实际值推断

有关组态参数的说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 同步操作功能》 (页 1501)文档。

轴控制的运动控制指令 (S7-1500, S7-1500T)
可通过用户程序中的运动控制指令或 TIA Portal（在“工艺对象 > 调试”(Technology object 
> Commissioning) 下）执行速度轴、定位轴、同步轴和外部编码器工艺对象的功能。

下表显示了工艺对象所支持的运动控制指令：

运动控制指令 有效性 工艺对象

S7-1500 S7-1500
T

转数轴 
(页 1620)

定位轴 
(页 1622)
同步轴 

(页 1625)

外部编码器 
(页 1628)

“MC_Power”
启用、禁用工艺对象

✓ ✓ ✓ ✓ -

“MC_Reset”
确认报警，重启工艺对象

✓ ✓ ✓ ✓ ✓

“MC_Home”
归位工艺对象，设定归位位置

✓ ✓ - ✓ ✓

“MC_Halt”
暂停轴

✓ ✓ ✓ ✓ -

“MC_MoveAbsolute”
绝对定位轴

✓ ✓ - ✓ -
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运动控制指令 有效性 工艺对象

S7-1500 S7-1500
T

转数轴 
(页 1620)

定位轴 
(页 1622)
同步轴 

(页 1625)

外部编码器 
(页 1628)

“MC_MoveRelative”
相对定位轴

✓ ✓ - ✓ -

“MC_MoveVelocity”
以速度/转速设定值移动轴

✓ ✓ ✓ ✓ -

“MC_MoveJog”
在点动模式下移动轴

✓ ✓ ✓ ✓ -

“MC_MoveSuperimposed”
定位轴重叠

✓ ✓ - ✓ -

“MC_HaltSuperimposed”
暂停轴上的叠加运动。

✓ ✓ - ✓ -

“MC_SetSensor”
将备用编码器切换为可操作的编码

器

- ✓ - ✓ -

“MC_Stop”
停止轴并阻止新的运动作业

✓ ✓ ✓ ✓ -

“MC_SetAxisSTW”
控制控制字 1 和控制字 2 的位

✓ ✓ ✓ ✓ -

“MC_WriteParameter”
写参数

✓ ✓ ✓ ✓ ✓

“MC_SaveAbsoluteEncoderData”
 保存用于设备更换的绝对值调整

✓ ✓ - ✓ ✓

“MC_MotionInVelocity”
指定运动控制设定值

- ✓ ✓ ✓ -

“MC_MotionInPosition”
指定运动控制设定值

- ✓ - ✓ -

“MC_MotionInSuperimposed”
指定叠加运动设定值

- ✓ - ✓ -
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运动控制指令 有效性 工艺对象

S7-1500 S7-1500
T

转数轴 
(页 1620)

定位轴 
(页 1622)
同步轴 

(页 1625)

外部编码器 
(页 1628)

“MC_TorqueAdditive”
指定附加扭矩

✓ ✓ ✓ ✓ -

“MC_TorqueRange”
设置扭矩上下限值

✓ ✓ ✓ ✓ -

“MC_TorqueLimiting”
激活/禁用力/力矩限制/固定挡块检

测

✓ ✓ ✓ ✓ -

工艺 CPU 的扩展功能 (S7-1500T)
除了 S7-1500 CPU 的功能外，S7-1500T CPU 还具备附加功能：

附加功能 说明

多个用于定位轴/同步轴的编码器 
(页 1663)

多可以有四个编码器连接至一个定位轴/同步轴。编码器可以在运行期间

进行切换。对于闭环位置控制，一次只能有一个编码器处于激活状态。

“MotionIn”函数 (页 1722) 使用运动控制指令“MC_MotionInVelocity”、“MC_MotionInPosition”和
“MC_MotionInSuperimposed”，可将可循环应用的已计算运动设定值指定

为轴的基本运动。在此，系统不会计算速度曲线，而直接使用工艺对象中

的数值。

STEP 7 中的功能 (S7-1500, S7-1500T)
下表显示了 STEP 7 中工艺对象支持的功能：
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TIA Portal 中的功能 工艺对象

速度轴 (页 1620) 定位轴 (页 1622)
同步轴 (页 1625)

外部编码器 
(页 1628)

“轴控制面板”

通过 TIA Portal 移动并使轴

回原点

✓ ✓ -

“优化”

闭环位置控制的优化

- ✓ -

6.1.2.2 轴功能 (S7-1500, S7-1500T)

组态基本参数 (S7-1500, S7-1500T)

组态轴类型 (S7-1500, S7-1500T)
轴可以组态为轴类型：

• 速度轴始终是旋转轴。

• 根据机械装置，可以将定位轴和同步轴组态为旋转轴或线性轴。
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组态轴类型

在“轴类型”(Axis type) 区域中，选择与轴的机制相匹配的类型。

• 线性轴

可以使用标准电机或使用线性电机组态线性轴。

作为线性轴时，轴的位置以线性值进行衡量，例如毫米 (mm)。
– 使用标准电机的线性轴 

– 使用线性电机的线性轴

• 旋转轴 
始终使用标准电机组态旋转轴。

作为旋转轴时，轴的位置以角度进行衡量，例如度 (°)。 

如果自动应用 Startdrive 中的驱动装置值，请注意以下几点。 
如果 Startdrive 中的驱动装置组态为线性电机，则需要修改轴类型的组态。将轴类型改为

“线性”(Linear)，或连接一个标准电机作为驱动装置。

连接 PROFIdrive 驱动装置 (页 1653)
自动传输驱动装置和编码器参数 (页 1666)

组态外部编码器的类型 (S7-1500, S7-1500T)
对于“外部编码器”工艺对象，可以组态编码器是接受线性运动还是旋转运动。
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在“外部编码器类型”(External encoder type) 区域中为编码器选择合适的类型。

• 线性

• 旋转型

测量单位 (S7-1500, S7-1500T)
从下拉列表中选择工艺对象可用的测量单位。

设置或更改测量单位会影响参数值的显示和用户程序：

• 工艺数据块中的参数值显示。 
• 用户程序中的参数分配

• TIA Portal 中位置和速度的输入和显示

• 同步操作中根据引导轴设置的设定值

所有信息和显示画面均对应于所选的测量单位。

更改测量单位时，由于 LREAL 格式的原因，工艺对象中各个参数的值会超出 小值或 大值

范围。调整值或更改测量单位。 
设置的单位显示在工艺对象的“<TO>.Units”变量结构中。关于变量结构，请参见相应工艺对

象变量下方的描述。

速度

支持的速度测量单位（转数/时间单位）为 1/s、1/min 和 1/h。
位置和速度

下表列出了位置和速度的测量单位：  

位置 速度

nm、μm、mm、m、km mm/s、mm/min、mm/h、m/s、m/min、
m/h、km/min、km/h

in、ft 和 mi in/s、in/min、ft/s、ft/min 和 mi/h
°、rad °/s、°/min、rad/s、rad/min

加速度单位被相应地设置为位置/s² 测量单位。

加加速度单位被相应地设置为位置/s³ 测量单位。

力和力矩
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下表列出了力矩和力矩支持的测量单位：

力 力矩

N、kN Nm、kNm
lbf、ozf、pdl lbf in、lbf ft、ozf in、ozf ft、pdl in、pdl ft

时间

为以下工艺对象永久性指定时间的测量单位：

工艺对象 时间

速度轴、定位/同步轴和外部编码器 s
输出凸轮、凸轮轨迹、测量输入 ms

精度较高的位置值

如果在定位轴、同步轴、外部编码器和运动系统工艺对象的组态中选中“使用精度较高的位

置值”(Use position values with higher resolution) 复选框，则所选单位中有六个小数位可用

（而非标准的三个小数位）。由于采用 LREAL 格式，因此以 [mm] 和 [°] 为单位的可显示位

置和角度范围限制为 +/- 1.0E09。
对于更高精度的位置值，下面的值将减少 1000 倍：

• 可显示的位置范围

• 可显示的角度范围

• 机械传动比

• 关于长期稳定性的数字行进范围

• 速度、加速度和减速度的动态值

模数设置 (S7-1500, S7-1500T)
对于定位轴、同步轴和外部编码器工艺对象，可通过“模数”(Modulo) 设置进行激活。 
如果轴只沿一个方向移动，则位置值将持续增大。要将位置值限制在循环参考系统范围内，

可以激活“模数”(Modulo) 设置。还可基于模块化轴保持长期精度 (页 1741)，直至达到

长行程时间。 
激活“模数”(Modulo) 设置时，会将工艺对象的位置值映射到递归模数范围内。模数范围由

起始值和长度定义。
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例如，要将旋转轴的位置值限制为一整圈，可将模数范围定义为起始值 = 0°、长度 = 360°。
因此，位置值将映射到 0° 到 359.999°模数范围内。

定位轴、同步轴和外部编码器工艺对象上的位置设定值和实际位置的模数循环计数器指示模

数转数。

模数循环计数器

如果激活了“模数”(Modulo) 设置，则将为定位轴、同步轴和外部编码器工艺对象激活模数

循环计数器。模数循环计数器显示在工艺对象上，用于位置设定值和实际位置。模数循环计

数器对模数转数进行计数，从而计算出工艺对象上的模数。

变量“<TO>.ModuloCycle”表示设定值的模数周期数。

变量“<TO>.ActualModuloCycle”表示实际值的模数周期数。

模数周期的计数器值在接通、重启和回零期间会发生变化。

以下内容适用于增量编码器：

操作 说明

启动 CPU 模数循环计数器设置为 0。
“Restart”= TRUE 时复位 模数循环计数器设置为 0。
“Mode”= 2、3、5、8、
10 时主动回零和被动回零

• 如果起始位置在“模数起始值 ≤ 起始位置 ≤（模数起始

值 + 模数长度/2）”的范围内，则模数循环计数器设置为 0。
• 如果原点位置在“（模数起始值 + 模数长度/2）< 起始位置 <
（模数起始值 + 模数长度）”的范围内，则模数周期设置为 
-1。

“Mode”= 0、11 时直接绝

对回零

模数值是当前位置和新位置之间的 短距离。模数循环计数器

值可能保持不变、加 1 或减 1，具体取决于距离。

“Mode”= 1、12 时直接绝

对回零

以下内容适用于绝对值编码器：

操作 说明

启动 CPU 如果已进行了绝对值编码器调整，则模数循环计数器会根据从

编码器绝对值确定的模数长度和绝对值编码器调整的绝对值偏

移量而变化。

“Restart”= TRUE 时复位 模数循环计数器保持不变。
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操作 说明

“Mode”= 7 时进行绝对值

编码器调整

模数循环计数器设置为 0。

“Mode”= 6 时进行绝对值

编码器调整

模数值是当前位置和新位置之间的 短距离。模数循环计数器

值可能保持不变、加 1 或减 1，具体取决于距离。

“Mode”= 0、11 时直接绝

对回零

“Mode”= 1、12 时直接绝

对回零

启用和组态模数

如果要使用轴的循环系统单位（例如，对于“旋转”(rotary) 轴类型，使用 0° 到 360°），则

需选中复选框“启用模数”(Enable modulo)。
• 模数起始值

在此字段中，定义模数运算范围的起始位置（例如，对于“旋转”(rotary) 型轴，为 0°）。

• 模数长度

在该域中，定义模数运算范围的长度（例如，对于“旋转”(rotary) 型轴，为 360°）。

虚拟轴 (S7-1500, S7-1500T)
通过 S7‑1500 运动控制功能可将轴组态为虚拟轴。虚拟轴的行为类似于实际轴，但没有驱

动装置或编码器连接。设定值仅在控制器内进行处理。在这种情况下，绝不会控制实际驱动

装置。 

应用

例如，虚拟轴通常作为虚拟引导轴，可用于在同步操作中生成多个实际跟随轴的设定值。

仅当“虚拟轴”组态重新下载到 CPU 中之后，才能在 STOP 模式下进行更改 
(<TO>.VirtualAxis.Mode)。
如果已在虚拟轴组态绝对编码器，则必须在接通 CPU 后使虚拟轴回原点。

虚拟轴的后续行为与仿真轴 (页 1638)的行为相同。

仿真轴 (S7-1500, S7-1500T)
在仿真模式下，S7‑1500 运动控制可以移动实际轴。因此，在 CPU 中无需连接驱动装置和

编码器就可以仿真速度、定位和同步轴。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1638 编程和操作手册, 11/2022



激活仿真模式时，在轴组态中无需组态驱动装置和编码器的连接，例如，如果此时驱动装置

组态尚不可用。在运行用户程序时，可对“仿真”组态进行更改 (<TO>.Simulation.Mode)。
退出仿真模式时，需对驱动装置和编码器进行有效连接。

要在仿真模式中或通过 SIMATIC S7 PLCSIM 使用工艺对象，需要使用轴的闭环位置控制编码

器 1。
应用

• 例如，对轴进行仿真，从而对设备应用进行具体编程，随后在调试时将其分配给所配置

的硬件设备。

• 例如，在调试期间，并非所有硬件组件都可用。

• 在调试期间，不可发生轴运动。

仿真模式下的特性

仿真轴不会将设定值输出到驱动装置中，也不会读取编码器的任意实际值。实际值是通过设

定值的时间延时生成的。

硬限位开关和起始行程开关不产生任何影响。

在仿真轴中，可使用工艺对象测量输入（通过 TM Timer DIDQ 或 SINAMICS 测量输入装置进

行信号检测）、输出凸轮和凸轮轨道。

下表显示了运动控制指令及仿真模式下的适应行为：

运动控制指令 仿真模式下的特性

MC_Power 立即启用轴而无需等待来自驱动装置的反馈。

MC_Home 立即执行回原点作业而无需仿真轴运动。

MC_TorqueLimiting 不向驱动装置输出指定大小的扭矩。

虚拟轴或仿真轴的实际值计算 (S7-1500, S7-1500T)
虚拟轴或仿真轴的实际值是由考虑时间延迟的设定值构成的。

如果要计算从实际值到设定值之间的时间延时 (Tt)，请按以下步骤操作：

计算

带有预控制 Tt = Tipo + Tservo + Tvtc
 + TaddPtc

不带预控制，不带 DSC Tt = Tipo + 1/Kv + TaddPtc

不带预控制，仿真中一个轴带 DSC Tt = Tipo + Tservo + 1/Kv + TaddPtc
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Tt 实际值到设定值之间的时间延时

Tipo MC-Interpolator [OB92] 的周期时间

Tservo MC-Servo [OB91] 的周期时间

Tvtc 转数控制回路替代时间（来自“<TO>.DynamicAxisModel.VelocityTimeConstant”
的 Tvtc）

TaddPtc 附加位置控制回路等效时间（来自

“<TO>.DynamicAxisModel.AdditionalPositionTimeConstant”的 TaddPtc）

kV 增益系数（来自“<TO>.PositionControl.Kv”的 Kv）

在用户程序中在实际轴和仿真轴之间切换

驱动装置和编码器连接 (S7-1500, S7-1500T)

每个工艺对象的驱动装置和编码器数量

下表显示了各种工艺对象的驱动装置和编码器的数量。

工艺对象 驱动装置的数量（执行器） 编码器的数量（传感器）

速度轴 1 0
定位轴，同步轴 1 1 (S7-1500)

1 到 4 (S7-1500T)
外部编码器 0 1

支持的驱动装置类型

可连接以下驱动装置：

• 带有模拟设定值接口的驱动装置

• 带有 PROFIdrive 报文（PROFINET IO 或 PROFIBUS DP）的驱动装置，例如

– SINAMICS
– SIMATIC MICRO-DRIVE
– 工艺模块

– 来自其他制造商的驱动装置

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1640 编程和操作手册, 11/2022



编码器连接选项

可通过以下两种方式连接编码器：

• 到驱动装置的连接

• 工艺模块上的编码器，例如 TM Count 1x24V
• 直接连到 PROFIBUS DP/PROFINET IO 上的 PROFIdrive 编码器

实际编码器值只能通过 PROFIdrive 报文进行传输。

驱动装置组态过程

完成以下步骤以添加和组态驱动装置。

• 添加驱动装置 (页 1642)
– SINAMICS Startdrive
– GSD 文件

– SIMATIC 工艺模块

• 为 PROFIdrive 驱动装置组态 PROFIdrive 报文 (页 1648)
• 在设备组态中组态驱动装置和 CPU 之间的通信

– 组态 PROFINET IO 网络 (页 1643)
– 组态 PROFIBUS DP 网络 (页 1646)

• 组态工艺对象和 PROFIdrive 驱动装置之间的数据交换

– 直接连接 PROFIdrive 驱动装置 (页 1653)
– 通过数据块连接 PROFIdrive 驱动装置 (页 1654)
– 手动组态驱动装置参数 (页 1657)
– 自动传输驱动装置参数 (页 1666)

• 使用模拟量设定值接口组态工艺对象和驱动装置之间的数据交换 (页 1669)
• 连接步进电机 (页 1669)
如果要使用扭矩预控制、从用户程序更改驱动装置中的扭矩限值或评估当前实际扭矩值，则

必须将附加报文 750 连接到工艺对象。

• 通过 SIEMENS 附加报文 750 连接力/扭矩数据 (页 1671)
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编码器组态过程

在设备组态中添加编码器。

• 在设备组态中添加编码器

– PROFINET-IO 编码器

– Profibus-DP 编码器

– 工艺模块 
组态工艺对象和编码器之间的数据交换

• 直接连接 ProfiDrive 编码器 (页 1659)
• 通过数据块连接 ProfiDrive 编码器 (页 1660)
• 自动传输编码器参数 (页 1666)
• 手动组态编码器参数 (页 1661)
组态编码器类型 (页 1660)。

添加和组态驱动装置 (S7-1500, S7-1500T)
西门子为各种应用提供多种驱动系统。

根据不同驱动装置，TIA Portal 中的参数分配和实施也有所不同。应用示例提供了有关如何

添加和组态驱动装置的分步说明。

使用 Startdrive
如果您使用带有 Startdrive 的 SINAMICS 驱动器，可以在硬件目录的“驱动器和启动器”文

件夹中获取更多信息。有关通过 Startdrive 进行连接的更多信息，请参见：

• “入门指南 - Startdrive 中的 SINAMICS S120”
入门指南 SINAMICS S120 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109747452/en?dl=en)

• 应用示例“使用 Startdrive 组态 S120”：
应用示例 SINAMICS S120 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109743270/en?dl=en)

• 应用示例“使用 Startdrive 组态 S210”：
应用示例 SINAMICS S210 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109750431)
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使用 GSD 文件

可以使用 GSD 文件添加和组态 SINAMICS S210。
应用示例 SINAMICS S210 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109750431) 

使用 SINAMICS V90 PN
要在 TIA Portal 中添加和组态 SINAMICS V90 PN 驱动器，需要硬件支持包 HSP 0185 
(SINAMICS V90 PN)。
• 基于 S7-1500 运动控制的 SINAMICS V90 PN 入门指南：

入门指南 - SINAMICS V90 PN (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109739497)

• 使用 Web 服务器组态 SINAMICS V90 PN
应用示例 SINAMICS V90 PN (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109739053)

使用 SIMATIC MICRO-DRIVE PDC
要在 TIA Portal 中添加和组态 SIMATIC MICRO‑DRIVE PDC，需要硬件支持包 HSP 198。
应用示例 SIMATIC MICRO-DRIVE PDC (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109770395)

使用 ET 200SP F ‑ TM ServoDrive
要在 TIA Portal 中添加和组态 ET 200SP F‑TM ServoDrive，需要硬件支持包 HSP 0311。
应用示例 ET 200SP F ‑ TM ServoDrive (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109780201)

驱动器兼容性列表

有关可与 S7-1500 CPU 连接的驱动装置的概述，请访问西门子工业在线支持。

兼容性列表 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109750431)

添加并组态 PROFINET-IO 驱动装置 (S7-1500, S7-1500T)
下面以 SINAMICS S120 驱动装置为例，说明如何添加和组态 PROFINET IO 驱动装置。添加

和组态其它 PROFINET IO 驱动装置在某些方面可能与此处的说明不同。
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要求

• 这样就在项目中创建了 SIMATIC S7-1500 设备。

• 可以在硬件目录中选择所需的驱动装置。 
如果硬件目录中没有该驱动装置，则必须在“选项”(Options) 菜单中将该驱动装置安装成设

备描述文件 (GSD)。

在设备组态中添加驱动装置和报文

1. 打开设备组态，转至网络视图。

2. 在硬件目录中，打开文件夹“其它现场设备 > PROFINET IO > 驱动装置 > Siemens AG > 
SINAMICS”(Additional Field Devices > PROFINET IO > Drives > Siemens AG > SINAMICS)。

3. 选择具有相应版本的所需驱动装置，然后拖放到网络视图中。

4. 将驱动装置指定给 CPU 的 PROFINET 接口。

5. 在设备视图中打开该驱动装置。

6. 将驱动装置对象 (DO) 和报文从硬件目录中拖放到驱动装置设备概览中的插槽。

7. 确保设备组态中的报文顺序和驱动装置参数分配中的报文顺序相同。 
根据 SINAMICS S120 驱动装置的版本，为报文选择“带有报文 X 的 DO”(DO with telegram X) 
或“DO 伺服”(DO Servo) 和“报文 X”(Telegram X)。
有关合适的报文的更多信息，请参见“组态 PROFIdrive 报文 (页 1648)”部分。

如果要添加其它驱动装置和其它标准报文，请重复步骤 6。

将 CPU 的端口与驱动装置的端口进行互连

1. 在设备组态中，打开拓扑视图。

2. 将驱动装置端口与实际设置中的 CPU 端口互连。
要规划 PROFINET 拓扑，请注意 PROFIBUS 用户组织 (https:\\www.profibus.com)的 PROFINET 
安装指南。

在设备组态中，激活驱动装置的等时同步模式

PROFINET 驱动装置总是可以在等时同步模式或时钟同步模式下运行。不过，等时同步模式

可提高驱动装置闭环位置控制的质量，因此推荐用于 SINAMICS S120 等驱动装置。

要在等时同步模式下控制驱动装置，请按以下步骤操作：

1. 打开驱动的设备视图。

2. 在属性窗口中，选择选项卡“PROFINET 接口 [X150] > 高级选项 > 等时同步模式”(PROFINET 
Interface [X150] > Advanced options > Isochronous mode)。

3. 在此选项卡中选择“等时同步模式”(Isochronous mode)复选框。 
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在详细概览中，还必须为等时同步模式选中报文复选框。

将 CPU 组态为同步主站并设置为等时同步模式

1. 选择该 CPU 的设备视图。

2. 在属性窗口中，选择选项卡“PROFINET 接口 [X1] > 高级选项 > 实时设置 > 同步”(PROFINET 
Interface [X1] > Advanced options > Real-time settings > Synchronization)。

3. 从“同步角色”(Synchronization role) 下拉列表中选择“同步主站”(Sync master)。
4. 单击“域设置”(Domain settings) 按钮。

5. 将打开“域管理 > 同步域”(Domain Management > Sync Domains) 选项卡，然后设置所需的
“发送时钟”（同步时钟）。

将驱动装置组态为同步从站 
1. 选择驱动装置的设备视图 
2. 在属性窗口中，选择选项卡“PROFINET 接口 [X150] > 高级选项 > 实时设置 > 同步”(PROFINET 

interface [X150] > Advanced options > Real-time settings > Synchronization) 
3. 选择 RT 类别：“IRT”

在工艺对象的组态中，选择驱动装置

1. 添加一个新的工艺对象轴，或者打开现有轴的组态。

2. 将打开组态“硬件接口 > 驱动装置”(Hardware interface > Drive)。
3. 从“驱动装置类型”(Drive type) 下拉列表中的“PROFIdrive”条目中选择。 
4. 从“驱动装置”(Drive) 列表中，选择 PROFINET 驱动装置的驱动装置对象。 

检查/组态“MC-Servo”的属性

1. 在项目浏览器中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 选择“MC-Servo”组织块。

3. 在快捷菜单中选择“属性”(Properties) 指令。

4. 在区域导航中选择“循环时间”(Cycle time) 条目。

5. 对话框中必须选择“与总线同步”(Synchronous to the bus) 选项。

6. 必须在“发送时钟源”(Source of the send clock) 下拉列表中选择“PROFINET IO 系统”(PROFINET 
IO system)。

7. “MC-Servo”的应用循环必须与总线的发送时钟对应，或者以相对于总线发送时钟的整数系数
缩短。
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结果

现在，PROFINET IO 驱动装置已完成组态，可以在 PROFINET IO 网络中以等时同步模式进行

控制。

SINAMICS 驱动装置的属性必须使用 STARTER 软件或 SINAMICS Startdrive 根据轴组态进行组

态。 

检查驱动装置的等时同步模式

如果在轴组态过程中，没有按照以上操作步骤进行组态，则在编译项目时将发生驱动装置特

定的错误。此时，必须检查该驱动装置的等时同步模式设置。

1. 打开驱动的设备视图。

2. 在设备概览中选择标准报文。

3. 选择属性对话框“常规 > I/O 地址”(General > I/O Addresses)。
4. 以下设置适用于输入和输出地址：

– 启用“等时同步模式”(Isochronous mode)。
– 必须选择“MC-Servo”作为“组织块”。

– “PIP OB Servo”必须选择“过程映像”(Process image)。 

添加并组态 PROFIBUS DP 驱动装置 (S7-1500, S7-1500T)
下面以 SINAMICS S120 驱动器为例，说明如何添加和组态 PROFIBUS 驱动器。添加和组态其

它 PROFIBUS 驱动器在某些方面可能与此处的说明不同。

要求

• 项目中已经创建了 SIMATIC SIMATIC S7-1500 设备。

• 可以在硬件目录中选择所需的驱动装置。 
如果硬件目录中没有该驱动装置，则必须在“选项”(Options) 菜单中将该驱动装置安装成设

备描述文件 (GSD)。

在设备组态中添加驱动装置和报文

1. 打开设备组态，转至网络视图。

2. 在硬件目录中，打开文件夹“其它现场设备 > PROFIBUS DP > 驱动器 > Siemens AG > 
SINAMICS”(Additional Field Devices > PROFIBUS DP > Drives > Siemens AG > SINAMICS)。

3. 选择具有相应版本的所需驱动器的文件夹，然后将驱动器对象拖放到网络视图中。

4. 将驱动装置指定给 CPU 的 PROFIBUS 接口。
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5. 在设备视图中打开该驱动装置。

6. 将报文从硬件目录中拖放到驱动器设备概览中的插槽。

有关合适的报文的更多信息，请参见“组态 PROFIdrive 报文 (页 1648)”部分。

如果要向设备概览中添加另一个驱动器和另一个报文，请使用硬件目录中的“轴隔离开

关”(Axis disconnector)。

在设备组态中，激活驱动装置的等时同步模式

PROFIBUS 驱动器可以运行在循环循环模式或等时同步模式下。但等时同步模式可以提高驱

动器的位置控制质量。 
如果要在等时同步模式控制驱动器，请按以下步骤操作：

1. 打开驱动的设备视图。

2. 在属性对话框中，选择选项卡“常规 > 等时同步模式”(General > Isochronous Mode)。
3. 选择复选框“将 DP 从站同步为恒定 DP 总线循环时间”(Synchronize DP slave to constant DP 

bus cycle time)。

设置等时同步模式

1. 选择网络视图。

2. 选择 DP 主站系统。

3. 在属性对话框中，选择选项卡“常规 > 恒定总线循环时间”(General > Constant bus cycle 
time)。

4. 选择所需的“恒定 DP 总线循环时间”。

在工艺对象的组态中，选择驱动装置

1. 添加一个新的工艺对象轴，或者打开现有轴的组态。

2. 将打开组态“硬件接口 > 驱动装置”(Hardware interface > Drive)。
3. 从“驱动装置类型”(Drive type) 下拉列表中的“PROFIdrive”条目中选择。

4.  从“驱动器”(Drive) 列表中，选择 PROFIBUS 驱动器的报文。

结果

工艺对象与驱动器相连接，而且可以检查/组态“MC-Servo”组织块。

将所组态驱动器的报文分配给“PIP OB Servo”过程映像。
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检查/组态“MC-Servo”的属性

1. 在项目浏览器中打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。

2. 选择“MC-Servo”组织块。

3. 在快捷菜单中选择“属性”(Properties) 指令。
“MC-Servo”对话框随即打开。

4. 在“常规 > 循环时间”(General > Cycle time) 下选择“与总线同步”(Synchronous to the bus) 选
项。

5. 在“分布式 I/O”(Distributed I/O) 下拉列表中，选择“PROFIBUS DP 系统” (PROFIBUS DP-
System)。
“MC-Servo”的应用周期必须与总线的发送时钟对应，或者以相对于总线发送时钟的整数系数
缩短。

可以在工艺对象的组态中选择通过通信处理器/通信模块 (CP/CM) 连接到 CPU 的驱动器。不

能选择 CP/CM 的 DP 主站系统作为 MC-Servo [OB91] 的源时钟。 

结果

现在，PROFIBUS DP 驱动器已完成组态，可以在 PROFIBUS 网络中以等时同步模式进行控制。

SINAMICS 驱动器的属性必须使用 STARTER 软件或 SINAMICS Startdrive 根据轴组态进行组态。

检查驱动装置的等时同步模式

如果在轴组态过程中，没有按照以上操作步骤进行组态，则在编译项目时将发生驱动器特定

的错误。此时，可以检查该驱动器的等时同步模式设置。

1. 打开驱动的设备视图。

2. 在设备概览中选择报文条目。

3. 选择属性对话框“常规 > I/O 地址”(General > I/O Addresses)。
4. 以下设置适用于输入和输出地址：

– 必须选择“MC-Servo”作为“组织块”。

– “PIP OB Servo”必须选择“过程映像”(Process image)。 

组态 PROFIdrive 报文 (S7-1500, S7-1500T)

PROFIdrive
PROFIdrive 即为标准化驱动技术配置文件，可通过 PROFIBUS DP 和 PROFINET IO 连接驱动装

置和编码器。支持 PROFIdrive 配置文件的驱动装置都可根据 PROFIdrive 标准进行连接。

新的 PROFIdrive 规范位于 PROFIBUS 用户组织页面的“Download > Profiles”下：
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https://www.profibus.com (https:\\www.profibus.com)
控制器和驱动装置/编码器之间通过各种 PROFIdrive 报文进行通信。每个报文均有一个标准

化的结构。可以根据具体应用选择相应的报文。通过 PROFIdrive 报文，可传输控制字、状

态字、设定值和实际值。

PROFIdrive 配置文件同样也支持“Dynamic Servo Control”(DSC) 控制理念。DSC 在驱动装置

中采用快速闭环位置控制。这可用于处理高动态运动控制任务。

PROFIdrive 报文

PROFIdrive 报文用于传送设定值和实际值、控制和状态字以及控制器与驱动器/编码器之间

的其它参数。

如果使用 PROFIdrive 报文进行连接，则会根据 PROFIdrive 配置文件处理和开启驱动器及编

码器。 
下表显示了不同工艺对象的可能 PROFIdrive 报文。  

工艺对象 可能的 PROFIdrive 报文

转数轴 • 1、2
• 3、4、5、6、102、103、

105、106（未对实际编码器值

进行评估）

定位轴/同步轴  
 一个驱动器报文中的设定值和实际编码器值 3、4、5、6、102、103、105、

106
单独的设定值和实际编码器值  
 驱动器报文中的设定值 1、2、3、4、5、6、102、103、

105、106
报文的实际值 81、83

外部编码器 81、83
测量输入（通过 SINAMICS（中央探头）进行测量） 391、392、393
轴模块上的测量输入 相当于通过 PROFIdrive 进行测量
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报文类型

下表显示了分配驱动器和编码器时所支持的 PROFIdrive 报文类型：

报文 简要说明

标准报文

11) • 控制字 STW15)，状态字 ZSW1
• 速度设定值 16 位 (NSET)，实际速度值 16 位 (NACT)

2 • 控制字 STW15) 和 STW25)，状态字 ZSW1 和 ZSW2
• 速度设定值 32 位 (NSET)，实际速度值 32 位 (NACT)

3 • 控制字 STW15) 和 STW25)，状态字 ZSW1 和 ZSW2
• 速度设定值 32 位 (NSET)，实际速度值 32 位 (NACT)
• 实际编码器值 1（G1_XIST1、G1_XIST2）

4 • 控制字 STW15) 和 STW25)，状态字 ZSW1 和 ZSW2
• 速度设定值 32 位 (NSET)，实际速度值 32 位 (NACT)
• 实际编码器值 1（G1_XIST1、G1_XIST2）
• 实际编码器值 2（G2_XIST1、G2_XIST2）

5 • 控制字 STW15) 和 STW25)，状态字 ZSW1 和 ZSW2
• 速度设定值 32 位 (NSET)，实际速度值 32 位 (NACT)
• 实际编码器值 1（G1_XIST1、G1_XIST2）（电机编码器）

• 动态伺服控制 (DSC)2)

– 速度预控制值

– 位置差值 (XERR)
– Kv 因子增益位置控制 (KPC)

6 • 控制字 STW15) 和 STW25)，状态字 ZSW1 和 ZSW2
• 速度设定值 32 位 (NSET)，实际速度值 32 位 (NACT)
• 实际编码器值 1（G1_XIST1、G1_XIST2）（电机编码器）

• 实际编码器值 2（G2_XIST1、G2_XIST2）
• 动态伺服控制 (DSC)2)

– 速度预控制值

– 位置差值 (XERR)
– Kv 因子增益位置控制 (KPC)

Siemens 报文（含扭矩限值）

102 • 控制字 STW15) 和 STW25)，状态字 ZSW1 和 ZSW2
• 速度设定值 32 位 (NSET)，实际速度值 32 位 (NACT)
• 实际编码器值 1（G1_XIST1、G1_XIST2）
• 扭矩限值
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报文 简要说明

103 • 控制字 STW15) 和 STW25)，状态字 ZSW1 和 ZSW2
• 速度设定值 32 位 (NSET)，实际速度值 32 位 (NACT)
• 实际编码器值 1（G1_XIST1、G1_XIST2）
• 实际编码器值 2（G2_XIST1、G2_XIST2）
• 扭矩限值

105 • 控制字 STW15) 和 STW25)，状态字 ZSW1 和 ZSW2
• 速度设定值 32 位 (NSET)，实际速度值 32 位 (NACT)
• 实际编码器值 1（G1_XIST1、G1_XIST2）（电机编码器）

• 动态伺服控制 (DSC)2)

– 速度预控制值

– 位置差值 (XERR)
– Kv 因子增益位置控制 (KPC)

• 扭矩限值

106 • 控制字 STW15) 和 STW25)，状态字 ZSW1 和 ZSW2
• 速度设定值 32 位 (NSET)，实际速度值 32 位 (NACT)
• 实际编码器值 1（G1_XIST1、G1_XIST2）（电机编码器）

• 实际编码器值 2（G2_XIST1、G2_XIST2）
• 动态伺服控制 (DSC)2)

– 速度预控制值

– 位置差值 (XERR)
– Kv 因子增益位置控制 (KPC)

• 扭矩限值

SIEMENS 附加报文（扭矩数据）

7503) • 附加扭矩设定值

• 扭矩上下限值

• 扭矩实际值

SIEMENS 报文（测量输入） 4)

391 • 控制字 CU_STW1，状态字 CU_ZSW1
• 测量输入控制字 (MT_STW)，测量输入状态字 (MT_ZSW)
• 下降沿 (MT1…2_ZS_F) 或上升沿 (MT1…2_ZS_S) 的测量输入时间戳

• 数字量输出 16 位，数字量输入 16 位
392 • 控制字 CU_STW1，状态字 CU_ZSW1

• 测量输入控制字 (MT_STW)，测量输入状态字 (MT_ZSW)
• 下降沿 (MT1…6_ZS_F) 或上升沿 (MT1…6_ZS_S) 的测量输入时间戳

• 数字量输出 16 位，数字量输入 16 位
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报文 简要说明

393 • 控制字 CU_STW1，状态字 CU_ZSW1
• 测量输入控制字 (MT_STW)，测量输入状态字 (MT_ZSW)
• 下降沿 (MT1…8_ZS_F) 或上升沿 (MT1…8_ZS_S) 的测量输入时间戳

• 数字量输出 16 位，数字量输入 16 位
• 模拟量输入 16 位

标准报文 - 编码器

81 • 控制字 STW2_ENC，状态字 ZSW2_ENC
• 实际编码器值 1（G1_XIST1、G1_XIST2）

83 • 控制字 STW2_ENC，状态字 ZSW2_ENC
• 实际速度值 32 位 (NACT)
• 实际编码器值 1（G1_XIST1、G1_XIST2）

1) 不支持等时同步模式。

2) 要使用动态伺服控制 (DSC)，必须将驱动器的电机编码器（报文中的第一个编码器）用作工艺

对象的第一个编码器。 
3) 也可用于报文 1、2、3、4、5、6、102、103、105、106
4) 使用 SINAMICS 驱动器（使用 SINAMICS 测量输入进行测量）时

5) STW1 和 STW2：可通过用户程序使用运动控制指令“MC_SetAxisSTW”来控制工艺对象未使用

的位。

下表显示了 MC 伺服器不支持但被其修改的 PROFIdrive 报文：

报文 简要说明

西门子报文

390 控制字 CU_STW1，状态字 CU_ZSW1
394 控制字 CU_STW1，状态字 CU_ZSW1
395 控制字 CU_STW1，状态字 CU_ZSW1

有关报文的确切内容，请参见可以在“SINAMICS S120/S150 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109763271)”列表手册
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连接 PROFIdrive 驱动装置 (S7-1500, S7-1500T)

直接连接 PROFIdrive 驱动装置 (S7-1500, S7-1500T)
在“驱动装置”(Drive) 字段中，选择一个已经组态的 PROFIdrive 驱动装置/插槽。必须组态合

适的 PROFIdrive 报文，以便显示驱动装置。

选择驱动装置后，可以使用“设备组态”(Device configuration) 按钮直接导航到 PROFIdrive 
的设备视图，例如，在 Startdrive 中。使用“驱动装置组态”(Drive configuration) 按钮导航

到 Startdrive 中 PROFIdrive 驱动装置的参数分配。

说明

选项“显示所有模块”

如果不能选择已组态的 PROFIdrive 驱动装置，请使用“显示所有模块”(Show all modules) 选
项显示所有可访问的模块。 
选择“显示所有模块”(Show all modules) 选项时，仅检查每个显示模块的地址范围。如果模

块的地址范围对于所选的 PROFIdrive 报文而言足够大，则可以选择该模块。因此，请确保

选择 PROFIdrive 驱动装置。
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通过数据块连接 PROFIdrive 驱动装置 (S7-1500, S7-1500T)
出于过程特定的原因要影响或评估用户程序中的报文内容时，使用通过数据块建立的连接。

通过数据块建立数据连接的操作原理

通常，轴闭环位置控制开始时（通过 MC-Servo  [OB91]），读取驱动器的输入区域或编码器

报文。

闭环位置控制结束时，写入驱动器的输出区域或编码器报文。

要影响或评估与过程相关的报文内容，可以在位置控制之前和之后通过数据块连接数据接口。

• 通过 MC-PreServo [OB67] 组织块，可编辑报文的输入区域。在 MC-Servo 前调用 MC-
PreServo。

• 通过 MC-PostServo [OB95] 组织块，可编辑报文的输入区域。在 MC-Servo 后调用 MC-
PostServo。

该数据块必须由用户创建，并且其中需包含数据类型为“PD_TELx”的数据结构，以进行数据

连接。其中，“x”表示在设备组态中组态的驱动器或编码器的报文编号。

用户可对 MC-PreServo 和 MC-PostServo  组织块进行编程，且必须通过“添加新块”(Add new 
block) 指令进行添加。必须在此组织块中对基于报文的 I/O 连接进行编程。使用 DSC 时，必

须根据 PROFIdrive 标准自行编辑 MC-PreServo 和 MC-PostServo 中的报文状态。

通过数据块连接驱动装置/编码器 (S7-1500, S7-1500T)

创建用于数据连接的数据块

1. 创建一个类型为“Global DB”的新数据块。

2. 在项目树中选择该数据块，然后在快捷菜单中选择“属性”(Properties)。
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3. 禁用“属性”(Attributes) 下的以下属性，并通过“确定”(OK) 接受更改：

– “仅存储在装载存储器中”(Only store in load memory)
– “数据块在设备中受写保护”(Data block write-protected in the device)
– 低于 V4.0 的工艺版本的“优化块访问”(Optimized block access)

4. 在块编辑器中打开该数据块。

5. 通过块编辑器中的“添加”(Add) 创建一个新变量。

6. 在“数据类型”(Data type) 列中，为新变量输入完整的“PD_TELx”。字母“x”代表报文编号。示
例：“PD_TEL3”代表标准报文 3
已创建类型为“PD_TELx”的变量结构。此变量结构包含用于报文输入区域的变量结构“Input”，
和用于报文输出区域的变量结构“Output”。

说明

“Input”和“Output”与工艺对象视图有关。例如，该输入区域中包含驱动装置的当前值，而

输出区域中则包含驱动装置的设定值。

对于通过数据块实现的数据连接，“Input”和“Output”必须始终位于“PD_TELx”变量结构中。

不要对“Input”和“"Output”使用独立的变量结构，例如“PD_TEL3_IN”。
数据块可能包含多个轴与编码器的数据结构和其它内容。 

通过数据块组态数据连接

1. 打开组态窗口“硬件接口 > 驱动装置”(Hardware interface > Drive) 或“硬件接口 > 编码
器”(Hardware interface > Encoder)。

2. 在“数据块”下拉列表中，选择“数据块”字段：

3. 在“数据块”(Data block) 字段中，选择先前创建的数据块。
打开此数据块，选择为驱动设备和编码器定义的变量名称。

说明

自 TIA Portal V17 起，可连接在数组（“PD_TELx”的数组 [0..x]）中定义的数据类型“PD TELx”
的变量结构、PLC 数据类型的变量结构或数据块中的结构。

编程 MC-PreServo 和 MC-PostServo
• 在 MC-PreServo 中编辑输入区域“Input”的变量结构。

• 在 MC-PostServo 中编辑输出区域“Output”的变量结构。
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注意

机器损坏

对驱动装置和编码器报文操作不当，可能会导致传动装置运动异常。

检查用户 
程序中驱动装置和编码器连接的一致性。

在 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109741575) 上可以找到

使用 MC-PreServo 和 MC-PostServo 的应用示例。

通信时间 Ti、To、TDC 的组态

计算跟随误差时，不会将设定值到驱动装置的传输时间和实际位置值到控制器的传输时间计

算在内。传输时间由以下通信时间得出：

• Ti：导入过程值的时间 
• To：导出过程值的时间 
• TDC：  PROFINET 接口的发送时钟或 PROFIBUS 发送时钟

跟随误差是通过从通信时间 Ti + To + TDC 和 MC 伺服的循环时间 TServo 之前的延迟位置设定值

中减去控制器中的实际位置计算得出的。 
与直接驱动装置或编码器连接不同，通过数据块连接的工艺对象不会自动调整通信时间；默

认情况下，通信时间预设为 0.0 s。为正确计算实际跟随误差

“<TO>.StatusPositioning.FollowingError”和位置控制器的系统偏差

“<TO>.StatusServo.ControlDifference”，手动组态通信时间 Ti、To 和 TDC。

有关通信时间的说明，请参见 Internet (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/49948856) 上的《使用 STEP 7  组态 PROFINET》功能手册。

操作步骤

1. 从驱动装置或编码器的设备组态中读取 Ti、To 和 TDC（发送时钟）。相关值，请参见菜单
“PROFINET 接口 > 高级设置 > 等时同步模式”(PROFINET interface > Advanced settings > 
Isochronous mode)。 

2. 将读取时间定义为数据块中数据类型为“LREAL”的变量。

说明

在数据块中输入时间（单位为秒 (s)）。在设备组态中，时间以毫秒 (ms) 为单位输入。Ti 
时间 0.125 ms 对应于 0.000125 s。 
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3. 通过“MC_WriteParameter.ParameterNumber”的以下参数分配调用“MC_WriteParameter”指
令。对于输入参数“Value”，为 Ti 分配定义的变量和相应的时间。 

通信时间 MC_WriteParameter.ParameterNumber
Ti 1010
To 1011
TDC 1012

4. 在“Axis”输入参数上分配相关的工艺对象。

5. 在“Execute”输入参数出现上升沿时启动作业。
输出参数“Done”表示已应用更改。
变量“<TO>.StatusWord”的位 3 (OnlineStartValueChanged) 表示需要重新启动工艺对象才能有
效地应用值。

6. 为通信时间 To 和 TDC 重复步骤 3. 到 5.。
7. 要应用通信时间的更改，请在“Restart”= TRUE 的情况下通过指令“MC_Reset”重新启动工艺对

象。

结果

计算跟随误差时，工艺对象不考虑 Ti、To 和 TDC 的通信时间。

说明

将工艺对象直接连接到驱动装置时，工艺对象会自动调整通信时间。在这种情况下，不要通

过用户程序组态通信时间。

在 CPU 的“RUN → STOP → RUN”转换或工艺对象再次重启的情况下，会保留通信时间。

请注意，在以下情况下，通信时间会复位为 0.0 s：
• 工艺对象的下载

• 关闭 → 上电

• 存储器复位

在这种情况下，请重新组态通信时间。

手动组态驱动装置参数 (S7-1500, S7-1500T)
如果连接的驱动装置不允许自动应用驱动装置参数，请手动组态驱动装置参数。有关组态的

值，请参见制造商信息或驱动装置调试工具。

自动传输驱动装置和编码器参数 (页 1666)
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标准电机

• 参考速率 
(Reference speed)根据制造商的技术数据，在该字段中组态驱动装置的参考速率。在驱

动装置的技术规范中，速度为基准速度的百分比值，范围为 -200% 到 200%。

• 大速率

 (Maximum speed)在该字段中组态驱动装置的 大速率。

• 参考扭矩

 (Reference torque)根据驱动装置的具体组态在该字段中组态其参考扭矩。

对于报文 10x 所支持的力/扭矩减少，参考扭矩是必选项。

线性电机

• 参考速度 (Reference velocity)
根据制造商的技术数据，在该字段中组态驱动装置的速度。在驱动装置的技术规范中，速

度为参考速度的百分比，范围为 -200% 到 200%。

• 大速度 (Maximum velocity)
在该字段中组态驱动装置的 大速度。

• 参考力 (Reference force)
根据驱动装置的具体组态在该字段中组态其参考力。

对于报文 10x 所支持的力/力矩减少，参考力是必选项。

通过 PROFIdrive 连接编码器 (S7-1500, S7-1500T)
使用带有定位轴或同步轴工艺对象编码器数据的 PROFIdrive 驱动装置报文时（例如，报文 
3），PROFIdrive 报文中的编码器自动连接为第一个编码器。

使用报文 6 或 106，前两个编码器会自动连接（仅限 S7-1500T）。

在以下应用中，必须将编码器单独连接到驱动装置：

• 两个单独 PROFIdrive 报文中的驱动装置和编码器数据（通过 PROFIdrive 报文 1 连接驱动

装置，通过 PROFIdrive 报文 81/83 连接编码器）

• 连接到外部编码器工艺对象

• 作为定位轴或同步轴工艺对象 (S7-1500T) 上的第二个、第三个或第四个编码器进行连接

• 作为第一个编码器连接，而非来自 PROFIdrive 驱动装置报文的自动连接的编码器。
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直接连接编码器 (S7-1500, S7-1500T)
在“编码器”(Encoder) 字段中，选择一个已组态的编码器或其 PROFIdrive 报文。

连接至驱动装置（不使用模拟量驱动装置接口）

编码器的组态是通过 PROFIdrive 驱动装置的组态进行的。该驱动装置对编码器信号进行评

估，并通过 PROFIdrive 报文将其发送至控制器。

工艺模块 (TM) 上的编码器

选择之前组态的工艺模块和要使用的通道。仅显示设置为“运动控制的位置输入”(Position 
input for Motion Control) 模式的工艺模块以供选择。

如果没有工艺模块可供选择，请切换到设备组态并添加工艺模块。选择某个工艺模块之后，

可以使用“设备组态”(Device configuration) 按钮访问该工艺模块的组态。

可以在 S7-1500 CPU 上以集中方式操作该工艺模块；也可在分布式 I/O 上分布式操作该工艺

模块。自固件版本 2.8.1 起，在 CPU 集中操作期间，允许等时同步模式。

可以通过工艺模块文档和目录数据确定适合运动控制位置检测的工艺模块。

对于紧凑型 CPU（例如 CPU 1512C-1 PN），可以使用高速计数器 (HSC) 进行位置检测。

PROFIdrive 编码器位于 PROFINET/PROFIBUS (PROFIdrive)
在“PROFIdrive 编码器”(PROFIdrive encoder) 字段中，选择在 PROFINET/PROFIBUS 上某个已

组态的编码器。选择了编码器后，可以使用“设备组态”(Device configuration) 按钮组态该

编码器。

如果没有可选编码器，则切换至网络视图中的设备组态，并添加一个编码器。

说明

选项“显示所有模块”

如果不能选择已组态的 PROFIdrive，请使用“显示所有模块”(Show all modules) 选项显示所

有可访问的模块。 
选择“显示所有模块”(Show all modules) 选项时，仅检查每个显示模块的地址范围。如果模

块的地址范围对于所选的 PROFIdrive 报文而言足够大，则可以选择该模块。因此，请确保

选择 PROFIdrive 编码器。
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通过数据块连接编码器 (S7-1500, S7-1500T)
如果在数据连接下选择了“数据块”(Data block)，则在“数据块”(Data block) 字段中选择一

个之前创建的包含数据类型为“PD_TELx”的变量结构的数据块（“x”为将使用的报文编号）。

关于该操作流程的描述，请参见“通过数据块连接 PROFIdrive 驱动装置 (页 1654)”部分。

组态编码器类型 (S7-1500, S7-1500T)
在进行位置控制运动和定位时，控制器必须读取实际位置值。 
实际位置值由 PROFIdrive 报文提供。

实际值在 PROFIdrive 报文中以增量形式或绝对值形式进行表示。考虑到机械组态，实际值

在控制器中被归一化为技术单位的形式。通过回原点操作形成轴或外部编码器的物理位置参

考。

控制器支持以下类型的实际值（编码器类型）：

• 增量式实际值

• 绝对实际值（测量范围 > 轴的遍历范围）

• 绝对实际值（带循环绝对值设置）（测量范围 < 轴的遍历范围）

组态编码器类型

根据使用的编码器和编码器的测量范围进行编码器类型的设置。下表中包含选择标准。
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编码器类型 实际值类型 说明 所选内容

 
增量值 PROFIdrive 报文中的实际值

基于一个增量值。

操作状态转为 POWER ON 之后，将

显示零位。CPU 切换到 RUN 模式下

时，会启动实际值更新过程。随后

还会在 CPU STOP 模式下更新实际

值。必须通过回原点指令重新建立

工艺对象与机械位置之间的关系。

使用增量式编码器时选择该

编码器类型。

绝对值 PROFIdrive 报文中的实际值

基于一个绝对值。操作状态

转为 POWER ON 之后，将

显示零位。CPU 首次切换

到 RUN 模式下时，会启动

实际值更新过程。随后还会

在 CPU STOP 模式下更新实

际值。通过调整绝对值编码

器将提供的绝对值分配到相

关的机械轴位置。必须一次

性对绝对值编码器进行调

整。无论控制器处于开或关

状态，都可保存绝对值偏移

值。

轴位置直接取自当前的实际编码器

值。遍历范围必须在编码器测量范

围内。这表示，编码器的过零位置

不能位于行进范围内。控制器开启

时，轴位置由绝对编码器实际值确

定。

使用绝对值编码器，编码器

的测量范围小于轴的遍历范

围。

如果无法确保在遍历范围内

没有编码器过零，请使用

“循环绝对值”(Cyclic 
absolute) 设置。

循环绝对编码

器

编码器的绝对值在其测量范围内。

控制器包括所运行的测量范围，从

而可超出测量范围确定正确的轴位

置。关闭控制器时，所运行过的测

量范围将存储在控制器中的保持性

存储区中。在下次上电时，会将保

存的遍历测量范围考虑到实际位置

值的计算范围内。

使用绝对值编码器，编码器

的测量范围小于轴的遍历范

围。

绝对实际值的建议设置：建

议使用“循环绝对值”编码

器类型。通过此设置，工艺

对象将自动考虑编码器的过

零位置。

手动组态编码器参数 (S7-1500, S7-1500T)
如果连接的编码器不允许自动应用编码器参数，请手动组态编码器参数。有关组态的值，请

参见制造商信息或驱动装置调试工具。

自动传输驱动装置和编码器参数 (页 1666)
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旋转测量系统的编码器参数

参数 SINAMICS 中的驱动装置参数 编码器类型

增量值 绝对值 循环绝对

编码器

每转增量 p979[2] 编码器 1
p979[12] 编码器 2

√ √ √

转数 p979 [5] 编码器 1
p979[15] 编码器 2

- √ √

增量实际值中高精度的位 (Gx_XIST1) p979[3] 编码器 1
p979[13] 编码器 2

√ √ √

绝对实际值中高精度的位 (Gx_XIST2) p979[4] 编码器 1
p979[14] 编码器 2

- √ √

编码器参考转速 p2000 √ √ √

线性测量系统的编码器参数

参数 SINAMICS 中的驱动装置参数 编码器类型

增量值 绝对值 循环绝对

编码器

两个增量之间的距离 p979[2] 编码器 1
p979[12] 编码器 2

√ √ √

增量实际值中高精度的位 (Gx_XIST1) p979[3] 编码器 1
p979[13] 编码器 2

√ √ √

绝对实际值中高精度的位 (Gx_XIST2) p979[4] 编码器 1
p979[14] 编码器 2

- √ √

编码器参考速度 p2000 √ √ √

使用绝对值编码器评估增量实际值 Gx_XIST1
在其默认设置“<TO>.Sensor[1..4].Parameter.BehaviorGx_XIST1”= 1 中，工艺对象假定 
PROFIdrive 报文中的增量实际值“Gx_XIST1”由编码器或编码器模块作为数据宽度为 32 位的

增量计数器值提供。在“Gx_XIST1”中，此值对应于 0 和 4.294.967.295（32 位）之间的值。

工艺对象预期在达到这些限值时溢出。
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如果“Gx_XIST1”在 PROFIdrive 报文中传输的数据宽度小于 32 位，则将

“<TO>.Sensor[1..4].Parameter.BehaviorGx_XIST1”组态为 0。在此组态中，工艺对象不期望

有 32 位增量计数器值，而只会根据“Gx_XIST1”中工艺对象的编码器参数分配来评估数据宽度。

根据此参数分配，预计“Gx_XIST1”中也会发生溢出。可以通过 PROFIdrive 报文中的

“Gx_XIST1”轨迹来诊断增量计数器值的数据宽度是否小于 32 位。如果“Gx_XIST1”在达到 
4,294,967,295 之前溢出返回 0，则表示数据宽度较小。

使用多个编码器 (S7-1500T)
S7-1500T 工艺 CPU 可以针对每个定位轴和同步轴，使用多达 4 个编码器或测量系统作为实

际位置，以实现闭环位置控制

对于闭环位置控制，一次只能有一个编码器处于激活状态。可以在 4 个编码器或测量系统之

间进行切换。 
但是，可在用户程序中对所有已组态编码器的实际值进行评估。

这将打开以下可能的应用区域，例如：

• 使用附加的机器编码器（除电机编码器之外）（例如用作直接测量系统），从而更准确

地检测加工过程的实际位置。

• 在柔性制造过程中更改工具后，使用替代编码器系统。

可在轴组态中组态编码器。在用户程序中，使用运动控制指令“MC_SetSensor”来控制编码器

的切换。 

使用多个编码器组态轴

使用多个编码器时，请注意以下组态窗口：

• 在组态窗口“硬件接口 > 编码器”(Hardware interface > Encoder) 中，组态要使用的编码

器及其相应的编码器类型（增量式、绝对值或周期性绝对值）。

对于标记为使用的所有编码器，无论其使用情况如何，都会向闭环位置控制提供持续更

新的实际值。

• 在组态窗口“硬件接口 > 编码器”(Hardware interface > Encoder) 中，将编码器组态为“上

电时的编码器”。这一点非常必要，因为必须始终为定位轴和同步轴分配编码器。要使

用动态伺服控制 (DSC)，必须将驱动装置的电机编码器组态为轴的第一个编码器。该电机

编码器始终是报文中的第一个编码器。 
• 在组态窗口“硬件接口 > 与编码器进行数据交换”(Hardware interface > Data exchange 

with encoder) 中，组态附加编码器的详细信息和用于连接编码器的报文。必须对每个使

用的编码器进行组态。

就编码器的安装类型而言，每个使用的编码器或测量系统可能有所差异。
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• 在组态窗口“扩展参数 > 机械”(Extended parameters > Mechanics) 中，组态编码器的安

装类型和所有齿轮参数。必须为每个使用的编码器执行该组态。

• 可通过任一组态的编码器使轴回原点。在组态窗口“扩展参数 > 回原点”(Extended 
parameters > Homing) 中，组态主动回原点和被动回原点参数。可对每个使用的编码器

进行组态。

轴借助编码器回原点时，轴回原点后，会在编码器切换后保持“已回原点”状态。

在用户程序中切换编码器

对于定位轴和同步轴的闭环位置控制，编码器必须始终处于激活状态。只要某个编码器未参

与闭环位置控制，就可能发生故障。

通过运动控制指令“MC_SetSensor”，切换用于轴的闭环位置控制的编码器。

在激活的运动作业期间或停止时，可能发生切换。不必启用轴。

无法在激活回原点或重启作业期间进行切换。

说明

回原点

始终由参与闭环位置控制的编码器通过运动控制指令“MC_Home”或轴控制面板执行回原点。

切换编码器后轴的回原点状态不发生改变。

仿真

仿真轴时，仿真所有组态为“已使用”的编码器。

“Mode”= 2 和 3 可用于准备切换。

位置调整模式

切换到替代编码器或编码器系统后，可以选择在编码器的实际位置不同时执行的操作。 
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可以使用运动控制指令“MC_SetSensor”的输入参数“Mode”，定义处理编码器实际位置差值的

方式。

• 切换编码器并将实际位置传送给待切换的编码器（“Mode”= 0）
通过此编码器切换操作，可以防止实际位置发生阶跃变化。可以实现编码器的无扰动切换。

• 切换传感器而无需传送实际位置（“Mode”= 1）
未经调整而切换编码器后，实际位置可能发生阶跃变化。新的编码器要补偿定位过程中

可能产生的机械影响（例如滑动）时，这正是我们所需要的。

位置差值不会立即出现而是在通过激活的闭环位置控制实现的延时后出现，该延时借助

时间常量“<TO>.PositionControl.SmoothingTimeByChangeDifference”来防止实际位置发

生阶跃变化。

• 传送实际位置（“Mode”= 2）
将轴的实际位置传送到“Sensor”参数中所指定的编码器。

• 参考编码器的实际传送位置（“Mode”= 3）
“参考编码器”（“ReferenceSensor”参数）的实际位置传送至在“Sensor”参数中指定的编

码器。

通过 PROFIdrive 报文的实际速率 NIST_B 计算实际速度 (S7-1500, S7-1500T)
如果使用低精度编码器，则组态以下计算方法：

• 对于定位轴和同步轴工艺对象：通过报文的实际速率“NIST_B”计算实际速度

• 对于工艺对象外部编码器：通过编码器报文 83 的实际速率“NIST_B”计算实际速度

对于低精度编码器，相对于通过伺服周期内实际位置更改进行的标准计算，通过 PROFIdrive 
报文中的实际速率“NIST_B”计算实际速度更精确。

编码器精度 推荐的组态 说明

高 <TO>.Sensor[1..4].ActualVelocity
Mode = 0

通过实际位置微分计算实际速度

低 <TO>.Sensor[1..4].ActualVelocity
Mode = 1

通过 PROFIdrive 报文中的实际速率

“NIST_B”计算实际速度

计算实际速度与以下运动控制功能相关：

• 同步操作中实际值耦合的实际值外插 (S7-1500T)
• 具有输出凸轮参考“实际值”的输出凸轮

• 从跟随模式转换为位置控制模式 
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• 计算急停斜坡

• 静止检测

说明

实际速度的计算方法对于工艺对象的位置控制和运动控制无影响。

警告

使用驱动装置报文及两个编码器

标准报文 4 和 6 及西门子报文 106 多可支持使用两个编码器。

注意，仅会传送驱动装置报文中编码器 1 的实际速率“NIST_B”。
如果已为工艺对象中的编码器 2 连接报文的第二个编码器，并已为该编码器组态“根据 
PROFIdrive 报文的实际速率 NIST_B 计算实际速度”(<TO>.Sensor.Sensor 
(2).ActualVelocityMode = PROFIDRIVE_NIST)，则报文的第一个编码器返回实际速率，报文

的第二个编码器返回实际位置。 

如果根据编码器报文 83 的实际速率“NIST_B”计算实际速度，则必须组态以下参考值：

• 旋转测量系统：编码器参考转速“<TO>.Sensor[1..4].Parameter.ReferenceSpeed”
• 线性测量系统：编码器参考速度“<TO>.Sensor[1..4].Parameter.ReferenceVelocity”
根据驱动装置报文的实际转速“NIST_B”计算实际速度时，将自动使用变量

“<TO>.Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed”或
“<TO>.Actor.DriveParameter.ReferenceVelocity”中的参考值。无需在“<TO>.Sensor[1..4]”中
组态任何其它参考值。

自动传输驱动装置和编码器参数 (S7-1500, S7-1500T)
为实现该操作，在控制器以及驱动装置和编码器中，设置的驱动装置和编码器连接的参考值

必须相同。

速度设定值 NSET 和实际速度值 NACT 将以参考速度的百分比形式在 PROFIdrive 报文中进行

传送。因此，在控制器和驱动装置中必须设置相同的速度参考值。 
PROFIdrive 报文中实际值的精度也必须与在控制器和装置或编码器模块中设置的相同。   
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运行期间自动传输参数（在线模式）

对于以下的驱动装置和编码器，其驱动装置和编码器的参数可自动应用到 CPU 中。

• SINAMICS 驱动装置（参见“兼容性列表 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109750431)”）

• 自编码器配置文件 4.1 起经过认证的 PROFINET 编码器

对工艺对象进行（重新）初始化或（重新）启动驱动装置和 CPU 后，系统将传送相应的参数。

重启驱动装置或工艺对象后，将传送对驱动装置组态进行的更改。

在控制器中，可通过工艺对象的变量值“<TO>.StatusDrive.AdaptionState”= 2 和
“<TO>.StatusSensor[1..4].AdaptionState”=2 确定参数是否传送成功。

组态期间自动传输参数（离线模式）

如果完成了驱动装置组态（例如使用 SINAMICS Startdrive），则可以在离线模式下传送工艺

对象中的驱动装置或编码器参数。这些参数在下载前自动传送到 CPU。

参数

自动传送设置位于 TIA Portal 中的“工艺对象 > 组态 > 硬件接口 > 与驱动装置/编码器的数

据交换”(Technology object > Configuration> Hardware interface > Data exchange with the 
drive/encoder) 下。

在组态或相应的硬件中进行驱动装置和编码器设置。

下表对 TIA Portal 和控制器中的设置以及相应的驱动装置/编码器参数进行了比较：

TIA Portal 中的设置 工艺数据块中的

控制器变量

驱动装置参数 自动传送

驱动装置

报文编号 报文输入地址

<TO>.Actor.Interface.AddressIn
报文编号 P922 -

报文输出地址

<TO>.Actor.Interface.AddressOut
电机类型 <TO>.Actor.MotorType 具有“线性电机”位 

r108.12 的伺服驱动

✓
0 标准电机

1 线性电机

以 [rpm] 为单位的参考速度（标准电

机）

<TO>.Actor.DriveParameter.Referen
ceSpeed

（SINAMICS 驱动装

置：P2000）
✓
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TIA Portal 中的设置 工艺数据块中的

控制器变量

驱动装置参数 自动传送

电机的 大转速 [1/min]（标准电机） <TO>.Actor.DriveParameter.MaxSpe
ed

（SINAMICS 驱动装

置：P1082）
✓

以 [NM] 为单位的参考扭矩（标准电

机）

<TO>.Actor.DriveParameter.Referen
ceTorque

（SINAMICS 驱动装

置：P2003）
✓

以 [m/min] 为单位的参考速度（线性

电机）

<TO>.Actor.LinearMotorDriveParam
eter.ReferenceVelocity

（SINAMICS 驱动装

置：P2000）
✓

以 [m/min] 为单位的 大速度（线性

电机）

<TO>.Actor.LinearMotorDriveParam
eter.MaxVelocity

（SINAMICS 驱动装

置：P1082）
✓

以 [N] 为单位的参考力（线性电机） <TO>.Actor.LinearMotorDriveParam
eter.ReferenceForce

（SINAMICS 驱动装

置：P2003）
✓

编码器

报文 <TO>.Sensor[1..4].Interface.Addres
sIn

P922 -

<TO>.Sensor[1..4].Interface.Addres
sOut

编码器类型 <TO>.Sensor[1..4].Type P979[5] 编码器 1
P979[15] 编码器 2

-
0 增量式

1 绝对值

2 循环绝对编码器

测量系统 <TO>.Sensor[1..4].System P979[1] Bit0 编码器 
1
P979[11] Bit0 编码

器 2

✓
0 线性

1 旋转型

精度（线性编码器）

在编码器铭牌上指定的网格间距，是

指线性测量系统上各个标记间的间隔

距离。

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Resol
ution

P979[2]  编码器 1
P979[12] 编码器 2

✓

每转增量数

（旋转编码器）

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Steps
PerRevolution

P979[2]  编码器 1
P979[12] 编码器 2

✓

高精度的位数 XIST1（周期性实际编

码器值，线性或旋转编码器）

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.FineR
esolutionXist1

P979[3] 编码器 1
P979[13] 编码器 2

✓

高精度的位数 XIST2（绝对编码器，

线性或旋转编码器）

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.FineR
esolutionXist2

P979[4] 编码器 1
P979[14] 编码器 2

✓
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TIA Portal 中的设置 工艺数据块中的

控制器变量

驱动装置参数 自动传送

差动编码器转数

（旋转绝对值编码器）

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Deter
minableRevolutions

P979[5]  编码器 1
P979[15]  编码器 2

✓

编码器参考速度

（旋转测量系统）

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Refere
nceSpeed

P2000 ✓

编码器参考速度

（线性测量系统）

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Refere
nceVelocity

P2000 ✓

连接步进电机 (S7-1500, S7-1500T)
带有步进电机接口的驱动装置通过报文 3 并借助 PTO (Pulse Train Output) 脉冲发生器进行

连接。

使用以下模块来控制步进电机：

• TM PTO 2x24V / TM PTO 4
• SIMATIC MICRO‑Drive F‑TM StepDrive S
对于步进电机运行的功能支持，可以设置控制偏差的量化。

通过量化规范定义了目标位置的范围，在该范围内，不会对实际位置进行更正。这可以防止

步进电机在目标位置周围发生振荡。可以设置两种类型的量化：

• 对应于编码器分辨率的控制偏差量化

（“<TO>.PositionControl.ControlDifferenceQuantization.Mode”= 1）
例如，这可以防止静止的电机在两个增量值之间进行振荡。使用多个编码器时，该模式

特别有用。借助该设置，会在进行编码器切换时，相应地对量化值进行调整。对于编码

器分辨率小于步进电机步长的步进电机，该模式十分有用。

• 控制偏差量化值的直接说明。

（“<TO>.PositionControl.ControlDifferenceQuantization.Mode”= 2，
“<TO>.PositionControl.ControlDifferenceQuantization.Value”中的值设置）

对于编码器分辨率大于步进电机步长的步进电机，该模式十分有用。

连接带有模拟设定值接口的驱动装置 (S7-1500, S7-1500T)
带模拟量设定值接口的驱动装置可使用模拟量输出与可选启用信号连接。通过来自 CPU 的
模拟量输出信号（例如，-10 V 至 +10 V）指定速度设定值。
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模拟量输出

在“模拟量输出”(Analog output) 字段中，选择用于连接驱动装置的 PLC 模拟量输出变量。

为了能够选择输出，首先需要在设备组态中添加模拟量输出模块，并为模拟输出定义 PLC 变
量名称。

激活使能输出

如果驱动装置支持使能，请选择“激活使能输出”(Activate enable output) 复选框。

在相应域中，选择用于启用该驱动装置的数字量输出的 PLC 变量。借助该启用输出，可以启

用或禁用驱动装置中的速度控制器。

为选择使能输出，必须在设备组态中添加数字量输出模块，并为数字输出定义 PLC 变量名称。

说明

如果不使用启动输出，则在部分系统上可能会因错误响应或监视功能而无法立即禁用驱动装

置。驱动装置的受控停止没有保证。

启用就绪输入

如果要驱动装置发出表示已就绪，则可选择“启用就绪输入”(Enable ready input) 复选框。

在相应字段中，选择数字量输入的 PLC 变量。驱动装置使用该变量向工艺对象报告其运行就

绪状态。功率模块开启后，模拟速度设定值输入即启用。

为了能够选择就绪输入，首先需要在设备组态中添加数字量输入模块，并为数字输入定义 PLC 
变量名称。

说明

启用输出和就绪输入可以单独地启用。

以下约束条件适用于已经激活的就绪输入：

• 轴只有在就绪输入上出现信号时才启用（“MC_PowerStatus”= TRUE=TRUE）。

• 如果在已使能轴的就绪输入上没出现信号，则该轴将因出错而被禁用。

• 如果轴是使用指令“MC_Power”（“Enable”= FALSE）禁用的，则即使就绪输入上有信号，也可
以禁用轴。

基于模拟量设定值接口的参考速度

驱动器的参考速度，是指模拟量输出为 100% 输出时驱动器的旋转速度。驱动器中必须组态

参考速度，并传输到工艺对象的组态中。
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以 100% 输出的模拟值具体取决于模拟量输出的类型。例如，对于 +/- 10 V 的模拟量输出，

值 10 V 是以 100% 的方式输出的。 
模拟量输出可超驰约 17%。这意味着，在驱动器容许的范围内，模拟量输出的有效操作范

围为 -117% 至 117%。

基于模拟量设定值接口的参考速度

对于线性电机，参考速度是指模拟量输出为 100% 输出时驱动装置的移动速度。必须为驱动

装置组态参考速度，并传输到工艺对象的组态中。

以 100% 输出的模拟值具体取决于模拟量输出的类型。例如，对于 +/- 10 V 的模拟量输出，

值 10 V 是以 100% 的方式输出的。

模拟量输出可超驰约 17%。这意味着，在驱动器容许的范围内，模拟量输出的有效操作范

围为 -117% 至 117%。

通过 SIEMENS 附加报文 750 连接力/扭矩数据 (S7-1500, S7-1500T)
对西门子附加报文 750 的连接，可以使用以下功能：

• 使用 MC_TorqueAdditive 指定附加设定值扭矩（扭矩预控制）

• 使用 MC_TorqueRange 设置扭矩上限和下限

• 使用 <DB>.StatusTorqueData.ActualTorque 或 ActualForce 读取实际扭矩值

说明

线性电机的力数据

使用线性电机时，力数据通过西门子附加报文 750 传输（而非扭矩数据）。

激活工艺对象中的附加数据

如果要组态扭矩数据的数据连接，请在“TO_Axis > 组态 > 硬件接口 > 与驱动装置的驱动装置

数据交换 > 附加数据”(TO_Axis > Configuration > Hardware interface > Drive data exchange 
with the drive > Additional data) 中选中“扭矩数据”(Torque data) 复选框。如果选择了已组

态附加报文 750 的驱动装置，则会预先选中“扭矩数据”(Torque data) 复选框。
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工艺对象中附加报文的数据连接

如果在“数据连接”(Data connection) 下拉列表中选择“附加报文”(Additional telegram) 条
目，则可以编辑“附加报文”(Additional telegram) 下拉列表。

• 选择“附加报文”(Additional telegram) 字段中组态的附加报文。

• 要显示所连接的驱动装置的所有子模块，请选中“显示所有模块”(Show all modules) 复
选框。您还可以使用此功能找到自定义的补充报文。 

通过数据块连接附加报文

如果在“数据连接”(Data connection) 下拉列表中选择“数据块”(Data block) 条目，则可以

选择先前创建的数据块，其中包含“PD_TEL750”数据类型的变量结构。 
在“数据块”(Data block) 字段中，选择要用于集成扭矩数据的数据块。

通过 TM41 输出编码器信号 (S7-1500, S7-1500T)
通过 TM41，可将轴位置（主值）仿真为编码器信号输出。输出角信号的特性与增量编码器

的信号相同。例如，这意味着，可以提供一个主值作为外部控制的编码器信号。

TM41 通过标准报文 3 连接到 TO 轴。TO 可用作用户程序中运动 FB 的轴。 
下图中，通过 DSC 操作的实际轴通过 SIMATIC S7-1500 上的虚拟轴控制，具有信号输出的

轴通过 TM41 模块控制。通过对两个跟随轴进行同步操作耦合，伺服轴的位置通过编码器信

号在 TM41 上输出。编码器信号可通过其它控制器评估。
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对驱动装置的要求

• TM41 仅可连接到 SINAMICS S120 驱动装置。 
• 必须在驱动装置中组态值 [0] 才能进行“工作模式选择”(p4400)。 

限制

请注意以下针对在工艺对象上操作 TM41 的限制条件：

• 不能主动回零

• 不能通过数字驱动装置测量

• 必须禁用换向间隙补偿。

• 必须禁用跟随误差监控。

• 必须禁用位置监控。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1673



• 必须禁用停止状态监控。

• 必须禁用硬件限制位置监控。

必要的位置控制器设置

• 预控制 = 100%
• 转数控制回路替代时间 = 0.000

自动传送参数

建议：对于 TM41，始终应在线执行自动参数传送。

要离线进行自动参数传送，请执行以下操作步骤：

1. 在线调试 TM41。
2. 将驱动装置参数上传到 TIA Portal 项目，使 Startdrive 项目中的参数与驱动装置中的在线参数

保持一致。

自动传输驱动装置和编码器参数 (页 1666)

变量：驱动器和编码器连接 (S7-1500, S7-1500T)
以下工艺对象变量与驱动器和编码器的连接相关：

驱动器报文

变量 说明

<TO>.Actor.Interface.AddressIn PROFIdrive 报文的输入地址

<TO>.Actor.Interface.AddressOut PROFIdrive 报文或模拟量设定值的输出地址

<TO>.Actor.DriveParameter.Refere
nceSpeed

驱动器速度设定值 (NSET) 的参考值 (100%)

<TO>.Actor.DriveParameter.MaxS
peed

驱动器速度设定值 (NSET) 的 大值 

<TO>.Actor.DriveParameter.Refere
nceTorque

以百分数形式传送的驱动器基准力矩

<TO>.Actor.LinearMotorDrivePara
meter.ReferenceVelocity

线性电机速度设定值的参考值 (100%)
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驱动器报文

变量 说明

<TO>.Actor.LinearMotorDrivePara
meter.MaxVelocity

线性电机速度设定值的 大值

<TO>.Actor.LinearMotorDrivePara
meter.ReferenceForce

线性电机力的参考值（以百分比值的形式传输）。

编码器报文

变量 说明

<TO>.Sensor[1..4].Interface.Addr
essIn

PROFIdrive 报文的输入地址

<TO>.Sensor[1..4].Interface.Addr
essOut

PROFIdrive 报文的输出地址

<TO>.Sensor[1..4].System 线性或旋转编码器系统

<TO>.Sensor[1..4].Type 编码器类型：增量、绝对值或周期性绝对编码器

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Res
olution

线性编码器的精度 
两条直线间的间距

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Ste
psPerRevolution

每转步数（旋转编码器）

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Det
erminableRevolutions

多转式绝对值编码器的差动转数

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Ref
erenceSpeed

实际速率 (NSET_B) 的参考速率（以百分比值的形式传

输）

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Ref
erenceVelocity

实际速率 (NSET_B) 的参考速度（以百分比值的形式传

输）

高精度

变量 说明

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Fine
ResolutionXist1

高精度的位数 XIST1（周期性实际编码器值）

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Fine
ResolutionXist2

高精度的位数 XIST2（编码器的绝对值）
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仿真模式

变量 说明

<TO>.Simulation.Mode 仿真模式

0 无仿真，正常运行

1 仿真模式

驱动装置中的安全功能 (S7-1500, S7-1500T)
除了通过程序设定运动序列之外，还必须通过安全功能降低机器风险，以确保机器安全。

SINAMICS 驱动系统提供集成安全功能，下文称为“Safety Integrated Functions”。
提供的 SINAMICS 驱动系统的“Safety Integrated Functions”可分为以下功能：

• 安全关闭过程

• 安全制动控制

• 对运动进行安全监视

• 对位置进行安全监视

有关 SINAMICS 驱动装置中“Safety Integrated Functions”的更多信息，请参见《SINAMICS 
S120 Safety Integrated (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109771806)》
功能手册。

工艺对象的组态与 SINAMICS“Safety Integrated Functions”之间的交互

SINAMICS 驱动系统的“Safety Integrated Functions”是对驱动装置运动进行故障安全监控的

监控功能。驱动装置的运动是通过工艺对象以及 SIMATIC S7‑1500 用户程序中设定的运动控

制作业控制的。

使用“Safety Integrated Functions”时，必须评估 SINAMICS“Safety Integrated Functions”的状

态信息，并根据该状态信息编写用户程序。可在 SINAMICS“Safety Integrated Functions”与 
SIMATIC S7‑1500 中的运动控制之间实现互连。

工艺对象不包含任何关于 SINAMICS“Safety Integrated Functions”状态的信息。使用下列方

法之一来评估驱动装置中“Safety Integrated Functions”的当前状态。

• “Safety Info Channel”(SIC)
• PROFIsafe 报文的状态字（读访问）

如果不使用 PROFIsafe 报文，请为 SIC 创建报文。
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Safety Info Channel
“Safety Info Channel”报文映射在报文 700 和 701 中。

状态字 状态信息 报文 700 报文 701
S_ZSW1B • 安全关闭过程

• 对运动进行安全监视

√ √

S_ZSW2B 对位置进行安全监视 - √
S_ZSW3B 有关制动测试的状态信息 - √
S_V_LIMIT_B • 由于选择了 SINAMICS“Safety Integrated 

Functions”而有必要设定的速度设定值限制。

• 选择用于安全关闭的“Safety Integrated 
Function”或“Safety Integrated Function”SDI 
时，必需的状态字 S_V_LIMIT_B 值为 0。 

√ √

免费“LDrvSafe”库包含函数块以及在用户程序中轻松评估“Safety Info Channel”的说明。

LDrvSafe (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109485794)

PROFIsafe 报文

通过 PROFIsafe 控制 SINAMICS“Safety Integrated Functions”时，可通过标准用户程序对 
PROFIsafe 状态字进行读访问。

当用户程序中触发了“Safety Integrated Function”时，可通过此信息与适合您机器的运动控

制指令进行交互。

安全关闭过程 (S7-1500, S7-1500T)

SINAMICS“Safety Integrated Functions”具有驱动自主控制停止响应

“Safety Integrated Function”STO 触发驱动自主控制停止响应，驱动装置减速停止 (OFF2)。
工艺对象发出工艺报警 421（报警响应：取消启用）。

以下“Safety Integrated Functions”会触发驱动自主控制停止响应，驱动装置以 OFF3 斜坡减

速。

• SS1
• SS2
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结构是驱动装置执行工艺对象未指定的运动。工艺对象发出工艺报警 550（报警响应：跟踪

设定值）。启用工艺对象（“MC_Power.Enable“= TRUE），以使驱动自主控制制动过程不会

中断。

示例 - 按下急停控制设备

示例：

按下急停按钮后，机器的所有驱动装置必须尽快进入停止状态。处于停止状态的驱动装置不

得意外加速。

解决方法：

为此，请在 SINAMICS 驱动系统中选择“安全集成功能”SS1，并对每个选择的驱动装置单独

进行电气制动，直至其处于停止状态。

驱动自动控制停止响应后启用工艺对象：

要在触发驱动自动控制停止响应后再次启用工艺对象，请按以下步骤操作： 
1. 验证“Safety Info Channel”SIC 中的 STO、SS1 或 SS2 是否已触发。

2. 通过接触急停按钮锁定等方式消除已触发“安全集成功能”的原因。

3. 安全确认驱动装置中的未决安全消息。

4. 等待 STO、SS1 和 SS2 不再处于活动状态。

5. 通过“MC_Reset”作业确认工艺报警 421 和 550。

耦合轴的驱动自主控制停止响应

注意

因驱动自主控制停止响应后失去同步操作耦合而造成的机器损坏

对于通过同步操作耦合的轴，驱动自主控制停止响会导致每个轴分别沿自己的 OFF3 斜坡

减速。这意味着 SS1 或 SS2 后不会再对轴进行耦合。这可能会损坏机械组件或工件。

如果风险评估允许，请使用以下“Safety Integrated Functions”：
• 用 SS1E 代替 SS1
• 用 SS2E 或 SOS 代替 SS2

触发 SS1E 时，不会启动驱动自主控制减速，而会启动安全延时时间。运控控制仍会在 
SIMATIC S7-1500 用户程序中的安全延时时间内进行。必须在延时时间内将轴组设为停止状

态。为此，请通过“MC_Halt”作业等停止同步操作的引导轴，以在安全延迟时间内安全停止

整个轴组。安全延时时间已到期，STO 自动生效。

此特性适用于 SS2E 和 SOS。
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安全制动控制 (S7-1500, S7-1500T)
基于驱动装置的功能“安全制动测试”功能 (SBT) 属于诊断功能，用于检查制动（运行制动

或抱闸）所需的保持转矩。开始制动测试后，驱动装置会专门产生一个和制动器保持力相反

的转矩。

与工艺对象相结合的制动测试通常是通过“Safety Control Channel”控制的。

免费“LDrvSafe”库提供函数块以及轻松控制“Safety Control Channel”和使用安全制动测试的

说明。

LDrvSafe (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109485794)

对运动进行安全监视 (S7-1500, S7-1500T)
如果选择 SINAMICS 驱动系统的运动监视“Safety Integrated Functions”，则必须限制轴的速

度和/或加速度，以保持机器可用性。

可通过以下几种方式限制速度和加速度。

• 调整工艺对象的动态限值。

– <TO>.DynamicLimits.Velocity
– <TO>.DynamicLimits.Acceleration

• 限制运动控制指令的动态参数

• 通过超驰“<TO>.Velocity.Override”限制速度

SLS
在 SINAMICS 中，组态的必要速度限制设定值如下：

S_V_LIMIT_B (r9733) = 选择的 SLS 限值 (p9531) * 评估系数 (p9533)
速度限值设定值“S_V_LIMIT_B”是在 SINAMICS 中的电机侧指定的，可通过在负载侧组态的 
SLS 限值计算得出。

参数 限值 单位 (Unit)
S_V_LIMIT_B (r9733) 电机侧限值 • 标准电机：1/min

• 线性电机：m/min
SLS 限值 (p9531) 负载侧限值考虑 SINAMICS 中

的机械参数

• 安全旋转轴：1/min
• 安全线性轴：mm/min

要在选择 SLS 后识别必要的速度限制设定值，请评估“Safety Info Channe”中的变量

“S_V_LIMIT_B”。“S_V_LIMIT_B”以 SIC 标准格式通过参数 p2000 传送。参数 p2000 保存在工

艺对象的变量“<TO>.Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed”中。
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要将“S_V_LIMIT_B”转换为工艺对象的 大速度设定值 (vmax)，请为以下测量单位使用下列公

式。

• 使用标准电机的线性轴：

• 使用线性电机的线性轴：

• 使用标准电机的旋转轴：

特别是在使用较少的 SLS 等级时，也可自行定义必要的速度限制设定值，并将其永久保存在

数据块中。请参考 SLA 的操作步骤。

示例 - 在设置模式下打开防护门

示例：

机器操作员必须能够在打开防护门后进入机器内部的危险区域，并在危险区域中缓慢移动带

确认按钮的水平输送机。在此过程中，不得超过实际速度 250 mm/s。
使用以下工艺实现水平传送带：

• 工艺目标定位轴作为 SIMATIC S7-1500 中的线性轴

• SINAMICS 中使用标准电机的安全线性轴

解决方法：

运动控制
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在 SINAMICS 中选择限值为 15000 mm/min（相当于 250 mm/s）的“Safety Integrated 
Function”SLS。如果实际速度（有意或无意）超出限值 250 mm/s，则会触发用户自定义的

驱动自动控制停止响应，如 SS1。
1. 在 SINAMICS 中，对驱动装置进行了以下参数分配：

– 1 级 SLS 限值 (p9531) = 15000 mm/min = 250 mm/s
– 评估系数 (p9533) = 80%
结果：参数分配得出以下速度限制设定值：250 mm/s * 0.8 = 200 mm/s
本例中，这表示在实际速度限值为 250 mm/s 的“Safety Integrated Function”1 级 SLS 激活前，
水平传送带的速度设定值为 200 mm/s。

2. 通过 SIC 中的“S_V_LIMIT_B”评估速度限制设定值，并将标准化值转换为采用已组态工艺对象
测量单位的速度值。
特别是在使用较少的 SLS 等级时，也可将速度限制设定值 200 mm/s 直接保存在数据块中。

3. 在用户程序中循环评估 SIC（已选择 SLS）中的“S_ZSW1B.Bit6”。如果已选择 SLS
（“S_ZSW1B.Bit6”= TRUE），则执行步骤 4。

4. 在工艺对象中指定速度限制设定值 200 mm/s 作为动态限制“<TO>.DynamicLimits.Velocity”，
并限制工艺对象运动控制指令的速度设定值“Velocity”。此外，也可以通过超驰
“<TO>.Velocity.Override”减小速度设定值。

SLA
对于 SLA，必要的速度限制设定值不是通过驱动系统计算的，而是必须由用户计算。在这种

情况下，必须自行计算必要的速度限制设定值，并将其保存在 SIMATIC S7‑1500 中的数据块

等位置。如果选择 SLA，则将加速度限制为该特定值。

SDI
可通过信号 SDI 负向/SDI 正向识别相应的旋转方向限制。如果轴当前的移动方向是延迟时间

到期后不允许的方向，请在驱动装置执行驱动自主控制停止响应之前停止或更改轴的运动方

向。

对位置进行安全监视 (S7-1500, S7-1500T)
如果选择 SINAMICS 驱动系统的位置监视“Safety Integrated Functions”，则必须限制轴的位

置区域，以保持机器可用性。

要在选择 SLP 后识别允许的未知区域，请进行相应的计算并将结果保存在 SIMATIC S7-1500 
中的数据块等位置。选择 SLP 时，将工艺对象运动控制指令的位置设定值限制为该位置区域。

面向安全的功能概述 (S7-1500, S7-1500T)
下文介绍了驱动响应以及需要在 SIMATIC 用户程序中设定的相应用户响应。
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功能 SIC 
STW

SIC 位 驱动响应 用户程序中的建议响应

安全关闭过程

STO S_ZS
W1B

0 1 驱动立即关闭 (OFF2)。 “MC_Power”可保持为已启用（等待）。

0 STO 未激活 无

SS1 S_ZS
W1B

1
 

1 驱动沿 OFF3 斜坡自主减速，而后关闭 
(OFF2)。

“MC_Power”将保持启用，直至转为 STO。

0 SS1 未激活 无

SS1E S_ZS
W1B

1 1 延时时间到期后，驱动关闭 (OFF2)。 使用“MC_Halt”等指令在超过延时时间之前

停止轴，然后通过“MC_Power.Enable”= 
FALSE 关闭驱动装置

0 SS1E 未激活 无

SS2 S_ZS
W1B

2 1 驱动沿 OFF3 斜坡减速，而后监视静止

状态。

“MC_Power”将保持启用

0 SS2 未激活 无

SS2E S_ZS
W3B

11 1 延时时间到期后，驱动监视静止状态。通过“MC_Halt”在未超过延迟时间之前停止

轴，然后通过 "MC_Power.Enable”= TRUE 
保持对驱动装置的控制

0 SS2E 未激活 无

SOS S_ZS
W1B

3 1 延时时间到期后，驱动监视静止状态 通过“MC_Stop”在未超过延迟时间之前停

止轴，然后通过“MC_Power.Enable”= 
TRUE 保持对驱动装置的控制

0 SOS 未激活 无

安全制动控制

SBC - - 驱动立即关闭 (OFF2)，并安全控制制动的

输出。

无

SBT S_ZS
W_3

0..15 驱动进入静止状态并保持受控。随后会产

生一个与制动器保持力相反的驱动自主控

制扭矩。

通过“MC_Halt”等指令在选择 SBT 之前停止

轴，然后通过“MC_Power.Enable”= TRUE 
保持对驱动装置的控制

对运动进行安全监视
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功能 SIC 
STW

SIC 位 驱动响应 用户程序中的建议响应

SLS S_ZS
W1B

4 1 驱动监视允许的 大速度。 限制轴速度

0 SLS 未激活 无

6 1 延时时间到期后，驱动监视允许的

大速度。

在延时时间内限制轴速度 

0 SLS 已取消选择 无

SSM - - 驱动将指示当前速度是否低于已定义速度

的信号传送到 F-CPU。
在延迟时间内达到轴的正向速度并保持，

或通过“MC_Halt”使轴停止。

SDI S_ZS
W1B

12 1 延时时间到期后，驱动监视正运动方

向。

在延迟时间内达到轴的正向速度并保持，

或通过“MC_Halt”使轴停止

0 SDI 正向已取消选择 无

13 1 延时时间到期后，驱动监视反向运动

方向。

在延迟时间内达到轴的负向速度并保持，

或通过“MC_Halt”使轴停止

0 SDI 反向已取消选择 无

对位置进行安全监视

SLP S_ZS
W2B

4 1 已选择 SLP 区域 2 无

0 已选择 SLP 区域 2 无

7 1 延时时间到期后，驱动监视是否处于

定义的未知区域。

根据所选 SLP 区域保持轴的位置区域

0 SLP 未选择或没有用户认证 无

SP - - 驱动将实际位置传送到 F-CPU。 无

SCA - - 驱动将安全凸轮信息传送到 F-CPU。 无

机械装置 (S7-1500, S7-1500T)
对于工艺对象位置的显示和处理，决定性因素为以长度单位（线性轴）还是角单位（旋转轴）

表示位置。

长度单位，如：mm、m、km
角单位示例：° 和 rad
要从实际编码器值确定物理位置时，系统必须确定机械装置的各种特性和组态。

组态转数轴的机械装置 (S7-1500, S7-1500T)
在转数轴工艺对象的机械装置中，组态负载侧与驱动装置的机械连接方式。
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为正确显示和处理工艺对象速度，必须组态转数轴工艺对象的机械装置。

组态下列参数：

• 反转驱动装置方向

• 负载齿轮 (页 1693)

反转转数轴的驱动装置方向

默认情况下，如果要沿正向移动轴，则工艺对象以正向速度控制驱动装置。由于机械设计的

原因，如果轴以负向速度沿正向行进，则反转驱动装置方向。

要反转转数轴的驱动装置方向，请按以下步骤操作：

1. 在工艺对象的组态中，导航到“扩展参数 > 机械装置 > 驱动装置机械装置”(Extended 
parameters > Mechanics > Drive mechanism)。

2. 选中“反转驱动装置方向”(Invert drive direction) 复选框。

组态定位轴/同步轴的机械装置 (S7-1500, S7-1500T)
为正确显示和处理工艺对象位置，必须组态轴工艺对象的机械装置。用于组态机械装置的选

项取决于以下组态： 
• “基本参数”(Basic parameters) 下的“轴类型”(Axis type)
• “扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters > Mechanics > Encoder) 下的“编

码器安装类型”(Encoder mounting type) 
• “硬件接口 > 与编码器进行数据交换 > 编码器数据”(Hardware interface > Data exchange 

with encoder > Encoder data) 下的“测量系统”(Measuring system) 

选择编码器 (S7-1500T)
使用 S7-1500T，可以为 多四个编码器组态定位轴/同步轴的机械装置。

从“设置”(Settings for) 下的下拉列表中选择要组态的编码器。可以相互独立地组态编码器。
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带标准电机的“线性”(Linear) 轴类型，电机轴上的编码器安装型编码器

编码器通过机械固定的方式连接至驱动装置轴。电机和编码器构成一个整体。

要为这种轴类型和编码器安装类型组态机械装置，请按以下步骤操作：

1. 检查基本参数下的轴类型是否组态为线性和“标准电机”。

2. 在“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters > Mechanics > Encoder) 下，选择
“在电机轴上”(On motor shaft) 编码器安装类型。

3. 组态下列参数：

– 定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)
– 反向间隙补偿 (页 1694)
– 负载齿轮 (页 1693)
– 丝杠螺距 (页 1693)

带标准电机的线性轴类型，负载侧的编码器安装型编码器，旋转测量系统

编码器使用机械方式连接至齿轮负载侧。 
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要为这种轴类型和编码器安装类型组态机械装置，请按以下步骤操作：

1. 检查基本参数下的轴类型是否组态为线性和标准电机。

2. 在“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters > Mechanics > Encoder) 下，选择
“负载侧”(On load side) 编码器安装类型。

3. 组态下列参数：

– 定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)
– 负载齿轮 (页 1693)
– 丝杠螺距 (页 1693)

带标准电机的线性轴类型，负载侧的编码器安装类型，线性测量系统

编码器使用机械方式连接至齿轮负载侧。 

图 6-1 编码器安装型负载侧线性轴，线性测量系统

要为这种轴类型和编码器安装类型组态机械装置，请按以下步骤操作：

1. 检查基本参数下的轴类型是否组态为线性和标准电机。

2. 在“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters > Mechanics > Encoder) 下，选择
“负载侧”(On load side) 编码器安装类型。

3. 组态下列参数：

– 定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)
– 负载齿轮 (页 1693)
– 丝杠螺距 (页 1693)
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带标准电机的线性轴类型，编码器安装类型，外部测量系统

外部测量系统提供线性负载运动的位置值。

要为这种轴类型和编码器安装类型组态机械装置，请按以下步骤操作：

1. 检查基本参数下的轴类型是否组态为线性和标准电机。

2. 在“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters > Mechanics > Encoder) 下，选择
“外部测量系统”(External measuring system) 编码器安装类型。

3. 在“编码器每转的距离”(Distance per encoder revolution) 下组态编码器每转的线性负载行程。

4. 组态下列参数：

– 定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)
– 负载齿轮 (页 1693)
– 丝杠螺距 (页 1693)

带线性电机的线性轴类型，编码器安装类型，外部测量系统，旋转测量系统

外部测量系统提供线性负载运动的位置值。

要为这种轴类型和编码器安装类型组态机械装置，请按以下步骤操作：

1. 检查基本参数下的轴类型是否组态为线性和线性电机。
对于这种类型，“外部测量系统”会在“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters 
> Mechanics > Encoder) 下自动永久设置为编码器安装类型。

2. 在“编码器每转的距离”(Distance per encoder revolution) 下组态编码器每转的线性负载行程。

3. 组态下列参数：

– 定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)
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带线性电机的线性轴类型，电机轴上的编码器安装型编码器，线性测量系统

外部测量系统提供线性负载运动的位置值。

要为这种轴类型和编码器安装类型组态机械装置，请按以下步骤操作：

1. 检查基本参数下的轴类型是否组态为线性和线性电机。
对于这种类型，“在电机轴上”会在“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters 
> Mechanics > Encoder) 下自动永久设置为编码器安装类型。

2. 组态下列参数：

– 定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)

带标准电机的旋转轴类型，电机轴上的编码器安装型编码器

编码器通过机械固定的方式连接至驱动装置轴。电机和编码器构成一个整体。

要为这种轴类型和编码器安装类型组态机械装置，请按以下步骤操作：

1. 检查基本参数下的轴类型是否组态为旋转和标准电机。

2. 在“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters > Mechanics > Encoder) 下，选择
“在电机轴上”(On motor shaft) 编码器安装类型。

3. 组态下列参数：

– 定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)
– 反向间隙补偿 (页 1694)
– 负载齿轮 (页 1693)
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带标准电机的旋转轴类型，负载侧的编码器安装型编码器

编码器使用机械方式连接至齿轮负载侧。

要为这种轴类型和编码器安装类型组态机械装置，请按以下步骤操作：

1. 检查基本参数下的轴类型是否组态为旋转和标准电机。

2. 在“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters > Mechanics > Encoder) 下，选择
“负载侧”(On load side) 编码器安装类型。

3. 组态下列参数：

– 定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)
– 负载齿轮 (页 1693)

带标准电机的旋转轴类型，编码器安装类型，外部测量系统

外部测量系统提供旋转式负载运动的位置值。

要为这种轴类型和编码器安装类型组态机械装置，请按以下步骤操作：

1. 检查基本参数下的轴类型是否组态为旋转和标准电机。

2. 在“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters > Mechanics > Encoder) 下，选择
“外部测量系统”(External measuring system) 编码器安装类型。

3. 在“编码器每转的距离”(Distance per encoder revolution) 下组态编码器每转的旋转负载行程。

4. 组态下列参数：

– 定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (页 1692)
– 负载齿轮 (页 1693)
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组态外部编码器的机械装置 (S7-1500, S7-1500T)
在外部编码器工艺对象的机械装置中，组态外部编码器与轴的机械连接方式。

为正确显示和处理工艺对象位置，必须组态外部编码器工艺对象的机械装置。用于组态机械

装置的选项取决于以下组态： 
• “基本参数”(Basic parameters) 下的“外部编码器类型”(External encoder type)
• “硬件接口 > 与编码器进行数据交换 > 编码器数据”(Hardware interface > Data exchange 

with encoder > Encoder data) 下的“测量系统”(Measuring system) 

线性，旋转测量系统

组态下列参数：

• 反向编码器方向

• 负载齿轮 (页 1693)
• 丝杠螺距 (页 1693)

线性，线性测量系统
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组态下列参数：

• 反向编码器方向

• 在“增量间距”(Distance between increments) 字段中，组态线性编码器的增量之间的距

离。

旋转类型

组态下列参数：

• 反向编码器方向

• 负载齿轮 (页 1693)

反转外部编码器的编码器方向

要反转外部编码器的编码器方向，请按以下步骤操作：

1. 在工艺对象的组态中，导航到“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters > 
Mechanics > Encoder)。

2. 选中“反向编码器方向”(Invert encoder direction) 复选框。

示例：反转外部编码器的编码器方向

在以下示例中，显示了具有两种不同安装方向的外部编码器。如果轴沿正方向行进时编码器

逆时针方向旋转或沿负方向计数，则需要反向编码器方向。
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要检查旋转方向，可以在跟踪中监视 PROFIdrive 报文的“Gx_XIst1”值。 
轴沿正方向行进时，旋转编码器轴：

•  值“Gx_XIst1”减小：编码器沿负方向计数。反向编码器方向。

•  值“Gx_XIst1”增大：编码器沿正向计数，无需反转。

组态定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向 (S7-1500, S7-1500T)
对于转数轴和定位轴/同步轴工艺对象，可以反转驱动装置和编码器方向。

组态定位轴的驱动装置和编码器方向

默认情况下，如果要沿正向移动轴，则工艺对象以正向速度控制驱动装置。由于机械设计的

原因，如果轴以负向速度沿正向行进，则反转驱动装置方向。

默认情况下，增加的实际编码器值被评估为轴的正运动方向。如果轴沿正方向行进时实际编

码器值减小，则反向编码器方向。

对于 SINAMICS 驱动装置，驱动装置的方向和电机编码器的方向默认相同。如果轴以正速度

沿正方向运行，则无需反转驱动装置方向或编码器方向。

下图中，驱动装置方向、编码器方向和实际机械运动方向为正。这种排列无需反转。

如果轴以正电机速度沿机械负方向行进并且增量编码器递增，则反转驱动装置方向和编码器

方向。

下图中的线性轴就是一个例子，它以正速度沿负方向运动。 
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通过驱动装置方向和编码器方向的反转，电机在正指定速度的情况下以负速度行进，从而导

致运动方向正确。还需要反向编码器方向，因为电机编码器方向对应于驱动装置方向。

反转驱动装置方向

要反转驱动装置方向，请按以下步骤操作：

1. 在工艺对象的组态中，导航到“扩展参数 > 机械装置 > 驱动装置机械装置”(Extended 
parameters > Mechanics > Drive mechanism)。

2. 选中“反转驱动装置方向”(Invert drive direction) 复选框。

反向编码器方向

要反向编码器方向，请按以下步骤操作：

1. 在工艺对象的组态中，导航到“扩展参数 > 机械装置 > 编码器”(Extended parameters > 
Mechanics > Encoder)。

2. 选中“反向编码器方向”(Invert encoder direction) 复选框。

组态负载齿轮 (S7-1500, S7-1500T)
如果在电机轴和负载侧之间使用负载齿轮，则需要在工艺对象上组态负载齿轮。

负载齿轮的传动比使用电机转数和负载转数之间的比值来指定。

可为以下工艺对象组态负载齿轮：

• 转数轴

• 定位轴/同步轴

• 外部编码器

操作步骤

要组态负载齿轮，请按以下步骤操作：

1. 在工艺对象的组态中，导航到“扩展参数 > 机械装置 > 驱动装置机械装置 > 负载齿
轮”(Extended parameters > Mechanics > Drive mechanism > Load gear)。

2. 在“电机转数”(Number of motor revolutions) 组态字段中，组态电机转数的整数值。 
3. 在“负载转数”(Number of load revolutions) 组态字段中，组态负载转数的整数值。

组态丝杠螺距 (S7-1500, S7-1500T)
丝杠螺距指示负载随丝杠旋转一圈而移动的距离。
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可为以下工艺对象组态丝杠螺距：

• 定位轴/同步轴

• 外部编码器

示例

负载移动距离 [mm] = 丝杠螺距 * 电机转数 *（负载齿轮分母 / 负载齿轮分子）

负载齿轮分母 = 2
负载齿轮分子 = 1 
丝杠螺距 = 10 mm / 负载转数 
电机转数 = 50 　 
1000 mm = 10 [mm/rot] * 50 [rot] * 2

操作步骤

要组态丝杠螺距，请按以下步骤操作：

1. 在工艺对象的组态中，导航到“扩展参数 > 机械装置 > 驱动装置机械装置 > 位置参
数”(Extended parameters > Mechanics > Drive mechanism > Position parameters)。

2. 在“丝杠螺距”(Leadscrew pitch) 组态域中输入工艺对象的丝杠螺距，测量单位为工艺对象每
转的位置。

反向间隙补偿 (S7-1500, S7-1500T)

什么是反向间隙？

反向间隙（也称为间隙或机械间隙），是指当旋转方向开始反转，直至轴沿反转后的方向实

际产生了运动时，电机必须行进的距离或角度。

轴的反向间隙由变速箱和转轴的反向间隙共同构成。 
下图显示了线性轴的转轴上的反向间隙。
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① 负载侧

② 驱动侧 
③ 轴位置

④ 电机位置

⑤ 反向间隙大小

安装类型为“电机轴上”的编码器将记录电机的位置。该工艺对象从电机位置开始计算轴的

位置，计算时将机械因素（齿轮机构、丝杠螺距）考虑在内。

如果轴上有反向间隙，则在反转点进行的反向运动期间，将遍历此反向间隙。遍历反向间隙

时，轴的实际机械位置不变，但电机位置发生变化。如果不进行反向间隙补偿，工艺对象根

据电机位置计算出的是一个错误的轴位置，这意味着，轴在反向运动作业期间未移动到正确

的轴位置。 

反向间隙补偿

如果为电机编码器启用反向间隙补偿，则在计算轴位置时，会将反向间隙考虑在内。即使执

行反向运动作业，轴也会移动到正确的轴位置。

设定值操作

设定值模式是轴的标准模式，该模式接受并执行运动作业。
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当位置设定值的方向反转时，工艺对象自动对反向间隙进行补偿。当电机作业以反转反向启

动时，工艺对象的实际位置值将调整。以下设置与计算实际位置值相关：

• 反向间隙大小

• 反向间隙补偿的速度

产生的跟随错误将通过位置控制器抵消，并且运动作业将遍历反向间隙。因此，在反向间隙

中遍历还取决于位置控制器增益（Kv 因子）。

跟随模式

在跟随模式下，将跟随设定值，直至达到实际值。实际位置和实际速度将更新。这意味着，

当轴因外部影响而移动时，可以进行追踪。运动作业不执行。

如果轴在负载侧沿反转方向移动，则在跟随模式下需要进行反向间隙补偿。在跟随模式下使

用的补偿模型与在设定值模式下相同。识别出实际编码器值的方向反转后，工艺对象的实际

位置值仅在遍历了完整的反向间隙后才能耦合。

要求

• 工艺对象（V6.0 或更高版本）

– 定位轴 
– 同步轴

• 编码器安装方式：在电机轴上

反向间隙补偿与负载侧编码器和外部测量系统无关。负载侧编码器直接记录轴位置。方

向反转后，将使用位置控制功能遍历负载侧编码器上的反向间隙。

说明

如果反向间隙过大，速度将过快。

设置的反向间隙大小不要超出实际存在的反向间隙大小。方向反转时，注意实际位置值根据

反向间隙补偿的设定速度和反向间隙的大小进行调整。较高的反向间隙补偿速度会缩短补偿

时间。产生的控制差通过位置控制器输出。

启用反向间隙补偿

要激活轴的反向间隙补偿，请按以下步骤操作：

1. 在轴工艺对象的组态中，导航到“扩展参数 > 机械”(Extended parameters > Mechanics)。
2. 选中“启用反向间隙补偿”(Enable backlash compensation) 复选框。

如果轴有多个编码器，必须分别为每个编码器激活反向间隙补偿。
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反向间隙补偿设置

在工艺对象的组态中，为反向间隙补偿设置以下值：

• 反向间隙大小

• 反向间隙补偿的速度。在 0.0，实际值在一个伺服周期内修改。

• 绝对回原点方向（与绝对编码器相关）

可以选择在运行期间直接更改反向间隙补偿的设置而无需重启工艺对象。更改工艺对象

“<TO>.Sensor[1..4].Backlash”中变量的值。

更改反向补偿设置后，必须再次回到轴的原点位置。

 有关工艺对象中变量的更多详细信息，请参见“附录 (页 1924)”部分。
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反向间隙补偿功能图

功能图显示当方向改变时，反向间隙补偿如何影响轴的运动。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1698 编程和操作手册, 11/2022



① 反向运动作业“MC_MoveRelative”已触发。实际电机值通过反向间隙修改，轴通过位

置控制器遍历反向间隙。 
“<TO>.StatusWord2.PassingBacklash”位已置位。
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② 穿过整个反向间隙。  
“<TO>.StatusWord2.PassingBacklash”位复位。

轴位置“<TO>.ActualPosition”通过位置控制调整到位置设定值“<TO>.Position”。

反向间隙补偿启用后回到原点

增量编码器

• 直接回原点“MC_Home”（“Mode” = 0.1）
在直接回原点之前或期间，始终沿同一方向移动轴。如果在直接回原点期间沿其它方向

移动轴，则轴位置因补偿间隙量导致不正确。

• 被动和主动回原点“MC_Home”（“Mode” = 2、3、5、8、10）
始终沿同一方向将轴移至起始位置。选择“正向”(positive) 或“反向”(negative) 作为回原

点方向。

说明

在达到回原点标志之前，必须沿回原点方向遍历完整的反向间隙。

绝对编码器

• “Mode”= 6、7 时进行“MC_Home”绝对值编码器调整

为了能将实际编码器值明确分配给绝对编码器的轴位置，设置绝对编码器调整的绝对值

偏移时，必须将反向间隙的位置也考虑在内。反向间隙的位置在进行绝对编码器调整期

间或之前，通过轴的行进方向确定。使用“绝对回原点方向”参数组态轴的行进方向。控

制器再次接通后，如果第一个遍历运动的方向为绝对回原点方向的反向，则轴的遍历距

离为反向间隙的大小。

在绝对编码器值调整已经执行完毕的情况下，如果控制器接通时反向间隙的位置对应于

设置绝对编码器偏移时的轴位置的反向间隙的位置，则只有在控制器关断后再次打开，轴

位置才能正确显示。否则，轴位置会偏离显示的轴位置， 多可偏离反向间隙大小的上

限。控制器在接通时会记录实际编码器值，但如果轴不遍历，则无法推算出反向间隙的

位置。轴首次遍历并且遍历距离至少为反向间隙的大小时，工艺对象会再次显示实际机

械位置。 

未回归原点的轴的方向反转

方向反转时的反向间隙补偿与“已回原点”(Homed) 状态无关。在未回原点的轴的第一次运

动过程中，反向间隙补偿并未激活。在轴沿同一方向彻底穿过反向间隙后，反向间隙补偿会

在轴沿反方向移动时激活。
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具有多个编码器的轴的注意事项

• 如果有效编码器是负载侧编码器，则反向间隙的控制方式是通过位置控制隐式进行。

• 操作期间将对电机编码器的位置进行跟进，并将负载侧编码器作为有效编码器，同时将

反向间隙考虑在内。

• 通过“MC_SetSensor”(Mode = 0) 从负载侧编码器切换至电机编码器：

– 必须彻底穿过一次反向间隙，才能将电机编码器的位置设置为与负载侧编码器相同。

– 轴的回原点状态保持不变。电机编码器不需要重新回原点。

• 通过“MC_SetSensor”(Mode = 0) 从电机编码器切换至负载侧编码器：

– 必须彻底穿过一次反向间隙，才能使负载侧编码器的位置与电机编码器的位置相匹配。

反向间隙的大小

可使用以下基本选项来确定反向间隙的大小：

• 从数据表中读出反向间隙大小，例如滚珠螺杆的反向间隙

• 测量反向间隙

示例：测量线性轴上反向间隙的大小

下文以线性轴为例说明如何通过测量来确定反向间隙的大小。

要求：未启用反向间隙补偿。

1. 将轴遍历到轴位置 A。标记该轴位置，并记下工艺对象的相应实际值 (<TO>.ActualPosition)。
2. 沿同一方向继续移动轴，移动距离至少约为反向间隙的预期大小。

3. 将轴遍历到标注的实际值 (1) 或者已遍历的距离 (2)。由于存在反向间隙，轴现在位于轴位置 
B。

4. 测量轴位置的位置差 Δ = A - B。

已获得反向间隙。

5. 激活反向间隙补偿，并输入测得的反向间隙大小。

参见

反向间隙补偿启用后回到原点 (页 1771)
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变量：机械装置 (S7-1500, S7-1500T)
以下工艺对象变量与机械装置的设置相关：

运动类型

变量 说明

<TO>.Properties.MotionType 线性或旋转运动

0 线性运动

1 旋转运动

负载齿轮

变量 说明

<TO>.LoadGear.Numerator 负载传动比分子

<TO>.LoadGear.Denominator 负载齿轮分母

丝杠螺距

变量 说明

<TO>.Mechanics.LeadScrew 丝杠螺距

<TO>.Actor.Efficiency 丝杠螺距效率

编码器安装方式

变量 说明

<TO>.Sensor[1..4].MountingMod
e

编码器安装方式

<TO>.Sensor[1..4].Parameter.Dist
ancePerRevolution

外部安装编码器的每转负载距离

反向

变量 说明

<TO>.Actor.InverseDirection 将设定值方向取反

<TO>.Sensor[1..4].InverseDirectio
n

实际值反向

运动控制
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模数

变量 说明

<TO>.Modulo.Enable 启用模数

<TO>.Modulo.Length 模数长度

<TO>.Modulo.StartValue 模数起始值

反向间隙补偿

变量 说明

<TO>.Sensor[1..4].Backlash.Enabl
e

启用反向间隙补偿

<TO>.Sensor[1..4].Backlash.Size 反向间隙大小 1

<TO>.Sensor[1..4].Backlash.Veloc
ity

反向间隙的行进速度

在 0.0 位置，反向间隙可在一个伺服周期内行进完毕。

（仅适用于定位轴和同步轴）

<TO>.Sensor[1..4].Backlash.Direc
tionAbsoluteHoming

绝对编码器调整期间或之前的移动方向

1 如果运行期间启用/禁用反向间隙补偿或更改反向间隙的大小，必须再次将轴回原点。

运动控制和动态限值 (S7-1500, S7-1500T)
轴的运动控制通过速度曲线 (页 1709)进行。速度曲线根据动态规范进行计算。一个速度曲

线可以定义在逼近、制动和速度改变等期间轴的特性。定位期间，将计算速度曲线，并将轴

移至目标点。

可设定的急停减速 (页 1713)可由运动控制指令“MC_Power”和“MC_Stop”或工艺报警触发。

加加速度限制可以减小加速度或减速度变化期间的机械负荷，结果将得到“平滑”的速度曲

线。 

在工艺对象上组态动态默认值

可以为轴工艺对象的运动作业组态动态默认值。将值定义为可在大多数情况下用于运动作业

的动态默认值。
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在“扩展参数 > 动态默认值”(Extended parameters > Dynamic default) 下组态以下动态默认

值：

• 速度 (<TO>.DynamicDefaults.Velocity)
在“速度”(Velocity) 字段中，为轴的速度组态默认值。

• 加速度 (<TO>.DynamicDefaults.Acceleration)
在“加速时间”(Ramp-up time) 或“加速度”(Acceleration) 字段中，组态加速度默认值。 
加速时间和加速度之间的关系：

说明

速度变化影响轴的加速度值。加速时间保持不变。
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• 减速度 (<TO>.DynamicDefaults.Deceleration)
在“减速时间”(Ramp-down time) 或“减速度”(Deceleration) 字段中，组态减速度默认值。

减速时间和减速度之间的关系：

说明

速度变化影响轴的减速度值。减速时间保持不变。

• 轴的加加速度 (<TO>.DynamicDefaults.Jerk)
– 在“加加速度”(Jerk) 框中，为加速度斜坡和减速度斜坡组态加加速度。值“0”表示加加

速度限值被禁用。

– 在字段“滤波时间”(Smoothing time) 中，为加速度斜坡组态滤波时间。

说明

为加速度和减速度斜坡设置的加加速度值相同。减速斜坡使用的平滑时间由以下关系

形成。

• 加速度 > 减速度
减速度斜坡使用的滤波时间比加速度斜坡使用的滤波时间短。

• 加速度 < 减速度
减速度斜坡使用的滤波时间比加速度斜坡使用的滤波时间长。

• 加速度 = 减速度
斜坡加速和斜坡减速的滤波时间相同。

出现故障时，轴将按照所组态的急停减速度进行减速。此时，无需考虑所组态的加加

速度限值。

滤波时间和加加速度之间的关系：

用户程序中启动的运动作业将使用所选冲击执行。

此外，用于加速度和减速度的默认值还对主动回零的遍历运动有影响作用。

在运动控制指令中参数化动态值

在运动控制指令中，可以在参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”或“Jerk”中组态运

动作业的动态值。可单独为每个参数进行参数分配。

对运动作业使用动态默认值
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要对运动作业使用动态默认值，请在参数中设置一个小于 0 的值（默认值：-1.0）。

下表显示了可以与哪个运动控制指令一起使用的动态默认值。

运动控制指令 <TO>.DynamicDef
aults.Velocity

<TO>.DynamicDef
aults.Acceleration

<TO>.DynamicDef
aults.Deceleration

<TO>.DynamicDef
aults.Jerk

MC_MoveAbsolute ✓ ✓ ✓ ✓
MC_MoveRelative ✓ ✓ ✓ ✓
MC_MoveVelocity - ✓ ✓ ✓
MC_MoveJog - ✓ ✓ ✓
MC_MoveSuperimp
osed

✓1) ✓ ✓ ✓

MC_Halt - - ✓ ✓
MC_HaltSuperimpo
sed

- - ✓ ✓

MC_STOP."Mode" = 
3 

- - ✓ ✓

1) 在参数 MC_Superimposed.VelocityDiff  中

为运动作业参数化各个动态值

要将单个动态值用于运动作业，请在参数中设置一个大于 0 的值。

限制动态值

速度、加速度、减速度和加加速度的 大值取决于驱动装置的特性和机械结构。
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在“扩展参数 > 限值 > 动态限值”(Extended parameters > Limits > Dynamic limits) 下组态以

下动态限值：

• 大速度 (<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity)
在“ 大速度”(Maximum velocity) 字段中组态轴的 大允许速度。

• 大加速度 (<TO>.DynamicLimits.MaxAcceleration)
在“加速时间”(Ramp-up time) 或“ 大加速度”(Maximum acceleration) 字段中组态 大

允许加速度。 
加速时间和 大加速度之间的关系：

说明

大速度的变化影响轴的加速度值。加速时间保持不变。

• 大减速度 (<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration)
在“减速时间”(Ramp-down time) 或“ 大减速度”(Maximum deceleration) 字段中组态

大允许减速度。 
减速时间和 大减速度之间的关系：

说明

用于在硬限位开关处换向并主动回零的“ 大减速度”(maximum deceleration) 必须设置

得足够大，才能在抵达机械挡块之前完成轴的制动。

速度变化影响轴的减速度值。减速时间保持不变。

• 加加速度 (<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)
在“滤波时间”(Smoothing time) 和“加加速度”(Jerk) 字段中为动态限值组态加加速度。

与加加速度的动态默认值相同的规则适用于组态。

动态限值可以有效地限制通过工艺对象产生的各种运动。动态限制不会影响同步操作过程中

的跟随轴。
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动态默认值和动态限值的相互作用

下面概述了运动作业的动态值如何由动态默认值和动态限值形成。

示例

下表显示了在指令 MC_MoveAbsolute 的作业中形成速度动态值的示例。

  组态的动态默认值

<TO>.DynamicDefa
ults.Velocity

运动作业中的参数化

值

MC_MoveAbsolute.
Velocity

动态限值

<TO>.DynamicLimit
s.MaxVelocity

运动作业中的动态值

示例 1 2000.0 -1.0 4000.0 2000.0
示例 2 2000.0 -1.0 500.0 500.0
示例 3 2000.0 3000.0 4000.0 3000.0
示例 4 2000.0 6000.0 4000.0 4000.0
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模数轴的动态默认值 (S7-1500, S7-1500T)

模数轴的 大允许速度

请注意模数轴的 大允许速度。

• 模数轴未组态为 TO 跟随轴的可能主值：

如果超出 大允许速度，将输出工艺报警 412，且轴会被封锁。

• 模数轴组态为 TO 跟随轴的可能主值：

限值有效时，输出报警 501。

速度曲线 (S7-1500, S7-1500T)
带或不带加加速度限制的速度曲线均受轴的运动控制支持。

用于运动控制的动态值在运动控制工作中指定。此外，也可使用默认动态值中的值。速度、

加速度、减速度以及加加速度的默认值和限值均在组态中设置。

为调整速度，可使用速度倍率功能来超驰当前的行进速度。
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不带加加速度限制的速度曲线

下图描述了速度、加速度和加加速度：

加速度

减速度
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带加加速度限制的速度曲线

下图描述了速度、加速度和加加速度：

加速度

减速度

带加加速度的速度曲线用于连续的加速或减速运动。加加速度可以指定。

具有加加速度限制和没有加加速度限制的超驰响应 (S7-1500, S7-1500T)
通过新的加加速度受限运动超驰活动作业时，会通过加加速度将当前加速度或减速度转变为

新的加速度/减速度。要超驰没有加加速度限制的运动，超驰作业的加速度/减速度会立即生效。

下图描述了速度、加速度和加加速度：
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加速度

减速度

A 部分

“MC_MoveVelocity”作业 A1 处于激活状态。

在下面的 B、C 和 D 部分，作业 A1 被附加的“MC_MoveVelocity“作业 A2、A3 和 A4 超驰，各

个作业的“Velocity”= 0，但加加速度值不同。

B 部分

在时间 ①，活动作业 A1 被具有低加加速度的作业 A2 超驰。加速度通过加加速度缓慢转变

为超驰作业的减速度。
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C 部分

在时间 ②，活动作业 A1 被具有高加加速度的作业 A3 超驰。加速度通过加加速度快速转变

为超驰作业的减速度。

D 部分

在时间 ③，活动作业 A1 被没有加加速度限制的作业 A4 超驰。超驰作业的减速度立即生效。

急停减速度 (S7-1500, S7-1500T)
通过急停斜坡停止时，使用组态的急停减速度将轴从当前实际位置和实际速度制动至停止状

态，且无加加速度限制。

下列情况中，已设定的急停减速度有效：

• 出现通过运动控制指令“MC_Power”或“MC_Stop”启用的急停斜坡时。

• 对于带有本地报警响应“使用急停斜坡进行停止”的工艺报警。

这种急停减速度可以设置得比 大减速度更高。如果设置的急停减速度值低于该值，则在出现

“在软限位开关处停止”(Stop at software limit switch) 和带本地报警响应“使用急停斜坡进

行停止”的工艺报警时，轴可能在到达限位开关之前都不会停止。 

组态急停减速度

在“扩展参数 > 急停”(Extended parameters > Emergency stop) 下，可以在“急停减速

度”(Emergency stop deceleration) 或“急停减速时间”(Emergency stop ramp-down time) 字
段中组态急停的减速度值。

下式显示了急停减速时间和急停减速度之间的关系。

急停减速度的组态与已设定的 大轴速度有关。轴的 大速度发生改变时，急停减速度的值

也会改变。急停减速时间保持不变。

扭矩限值 (S7-1500, S7-1500T)

力/扭矩限值 (S7-1500, S7-1500T)
可调整的力矩/扭矩限制可用于速度轴、定位轴和同步轴工艺对象。在进行运动作业之前和

进行该作业期间，可激活和取消激活力矩/扭矩限制。要使用力矩/扭矩限制，驱动器和 
PROFIdrive 报文必须支持扭矩减少。例如，可使用报文 10x。
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可以在轴组态过程中将该限值组态为默认值，也可以在用户程序中使用运动控制指令

“MC_TorqueLimiting”定义该限值。

可采用组态的力或力矩测量单位指定限值。测量单位在“基本参数”(Basic parameters) 组态

窗口中定义。

可通过以下方式组态力/力矩限制：

• “线性”轴类型

– 电机侧力矩限制激活

– 负载侧力矩限制激活

• “旋转”轴类型

– 负载侧或电机侧的力矩限制激活

用户根据 PROFIdrive 报文 10x 中的指定值定义的力/扭矩限制以扭矩减小百分数形式内部传

送至驱动器。“与驱动器进行数据交换”(Data exchange with the drive) 组态对话框中的参考

扭矩集必须与驱动器的参考扭矩集匹配。

线性轴类型

对于旋转电机，您定义的负载侧力限制通过工艺对象转换为扭矩减小量。如果该限制与负载

侧有关，则需要考虑在“机械”(Mechanics) 组态对话框中定义的齿轮和丝杠参数。如果齿轮

和丝杠效率非常关键，则可在“<TO>.Actor.Efficiency”变量中对它们进行设置。

对于线性电机，您可以直接指定负载侧力限值。无需考虑效率问题。

旋转轴类型

旋转轴类型的负载侧扭矩会减小。将考虑“机械”(Mechanics) 组态窗口定义的齿轮参数。如

果齿轮效率非常关键，则可在“<TO>.Actor.Efficiency”变量中对其进行设置。

定义的限值用作绝对值，因此正负力矩/扭矩相等。

通过激活的力/扭矩限制实现定位和跟随误差监控

力矩/扭矩限值会导致位置控制轴的设定值与实际值之差增大，这可能意外激活定位和跟随

误差监控。

为了在力/力矩限制过程中取消激活监视跟随误差和定位监视，选择“禁用位置相关的监

视”(Disable position-related monitoring) 选项。如果要激活位置相关的监视，请选择“启用

位置相关的监视”(Leave position-related monitoring enabled) 选项。

激活了力/扭矩限制的定位或同步轴的典型行为

与无力矩/力矩限制的运动过程相比，具有激活的力矩/力矩限制的运动过程产生的设定值与

实际值之差更大。
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给定很定设定值时，轴会反复尝试降低跟随误差。

如果在激活的闭环位置控制过程中，限值增大或限制处于取消激活状态，轴会进行短时加速

以减小跟随误差。如果将轴切换为非位置控制操作（如，“MC_MoveVelocity”和
“PositionControlled”为 FALSE），则随误差将不再有效。

停止激活了力/扭矩限制的轴

在位置控制模式下通过“MC_Halt”或“MC_Stop”停止轴时，将应用位置设定值和速度设定值。

扭矩限制仍然保持激活，累积的跟随误差会减少。当实际速度达到“0.0”并且停止窗口中的

短停留时间计满时，轴会处于停止状态。轴保持启用状态。

通过“MC_Power”和急停斜坡停止轴时，会以实际的位置值和速度为基础。轴以组态的急停

减速度进行制动（加加速度没有任何限制）， 终会进入停止状态。轴随后会在停止时被禁

用。

组态力/力矩限制

可以在定位轴/同步轴工艺对象组态的“扩展参数 > 限值 > 力矩限制”(Extended parameters 
> Limits > Torque limiting) 下组态力/力矩限制。

请按下列步骤操作：

1. 在“生效”(Effective) 下拉列表中，选择限值是在“负载侧”还是“电机侧”生效。
如果组态了线性电机，该设置无效。

2. 在“力矩限制”(Torque limiting) 或“力限制”(Force limit) 的指定测量单位中输入默认值。
使用运动控制指令“MC_TorqueLimiting”且输入参数“Limit”< 0 来指定力矩限制或力限制后，默
认值生效。
力矩限值适用于以下轴组态：

– 轴类型为“旋转”(Rotary)，限值在“负载侧”(On load side) 或“电机侧”(On motor 
side) 生效。

– 轴类型为“线性”(Linear)，限值在“电机侧”(On motor side) 生效。

力矩限值适用于以下轴组态：

– “标准电机”，轴类型为“线性”，限值“在负载侧”有效。

如果齿轮和丝杠效率非常关键，则可在“<TO>.Actor.Efficiency”变量中对它们进行设置。

– “线性电机”

SINAMICS 驱动装置中的互连

在 SINAMICS drive 驱动装置中，需进行以下互连：

• P1522 与 100 % 的固定值

• P1523 需互连到固定值 -100%（如，通过互连固定值参数 P2902[i]）
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• P1544 行进至固定挡块 100% 位置期间的力矩/力减小分析（默认）

• P2194 参数“InLimitation”的阈值 < 100%（默认值为 90%） 

参见

固定停止检测 (页 1716)

固定停止检测 (S7-1500, S7-1500T)
通过运动控制指令“MC_TorqueLimiting”，激活并监视固定停止检测。可实现“运动到固定

挡块”和位置控制的运动作业。该操作也被称为钳位。“运行至固定挡块”可用于（例如）

借助指定大小的力矩与工件相抵移动套管轴。

固定停止检测仅在位置控制的轴操作中可用。如果驱动器和报文支持力/扭矩限值，则在移

动至固定挡块的过程中和用于夹紧时该检测处于激活状态。

通过跟随误差检测固定挡块

如果驱动器在运动作业期间因机械固定挡块停止运行，则会增大跟随误差。当超出组态窗口

“扩展参数 > 限制 > 固定停止检测”(Extended parameters > Limits > Fixed stop detection) 中
所组态的跟随误差时，会被认为已到达固定挡块。

激活跟随误差监控时，组态的跟随误差必须大于固定挡块的跟随误差。

在机械端位止动装置处夹紧

到达固定挡块时，激活的位置控制运动作业会因“CommandAborted”而取消。设定值不再发

生变化，跟随误差则保持恒定。闭环位置控制保持激活状态，组态的“定位容差”监控被激

活。驱动器处于“卡紧”状态。

如果驱动装置和报文支持力/扭矩限值，则该限制可通过激活的固定停止检测继续保持激活

状态。夹紧期间，可以更改夹紧力或夹紧力矩。可为此更改运动控制指令

“MC_TorqueLimiting”的输入参数“Limit”值。

监视卡紧

如果激活夹紧期间实际位置的更改值大于组态的“定位容差”，会被认为中止或从固定挡块

返回。报警已触发。禁用轴并根据驱动装置组态停止驱动装置运行。

如果位置设定值处于组态的“定位容差”范围内，则无法检测中止或从固定挡块返回的情况。

组态的位置容差必须小于已组态用于夹紧检测的跟随误差。
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缩回

只能在位置控制的运动作业中，沿固定挡块的相反方向进行从固定挡块缩回的操作。

在收缩方向上超出“定位容差”时，将结束“运行至固定挡块”和“夹紧”功能。 

组态固定挡块检测

在定位轴/同步轴工艺对象组态的“扩展参数 > 限值 > 固定挡块检测”(Extended parameters 
> Limits > Fixed stop detection) 下组态固定挡块检测。

• 对于“跟随误差”(Following error)，组态固定挡块检测开始生效时的跟随误差值。

说明

如果在位置监视组态中激活了跟随误差监视，此处组态的“ 大跟随误差”(Maximum 
following error) 必须大于固定挡块检测的“跟随误差”(Following error)。

• 对于“定位容差”(Positioning tolerance)，组态定位容差，超出该值即视为固定挡块脱离

或折返。为检测固定挡块是否脱离或折返，位置设定值必须处于定位容差范围外。 
组态的位置容差必须小于已组态的跟随误差。

参见

力/扭矩限值 (页 1713)

附加设定值转矩/附加设定值力 (S7-1500, S7-1500T)
可使用运动控制指令“MC_TorqueAdditive”对驱动装置施加额外的扭矩/力。 
例如，有时需要使用附加扭矩设定值实现力矩预控制或者为卷绕应用指定拉伸扭矩。

需满足以下条件才能设置附加设定值扭矩/力：

• SINAMICS 驱动器（参见“兼容性列表 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/
view/109750431)”）

• 采用 SIEMENS 补充报文 750 将扭矩数据传输至驱动

附加扭矩/附加设定值力可以为正值或负值。指令中指定的值是工艺值而非百分数。设置轴

的测量单位（默认值：Nm、N）。

允许的转矩、力范围 (S7-1500, S7-1500T)
可使用运动控制指令“MC_TorqueRange”为驱动装置设置扭矩/力限值。 
例如，对卷绕应用使用该运动控制指令，以防止物料撕裂。
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设置扭矩数据需满足下述要求：

• SINAMICS 驱动器（参见“兼容性列表 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/
view/109750431)”）

• 采用 SIEMENS 补充报文 750 将扭矩数据传输至驱动

指令中指定的值是工艺值而非百分数。设置轴的测量单位（默认扭矩值：Nm/力：N）。如

果您反转轴工艺对象的设定值，则扭矩的上下限值输出也会反转和颠倒。

如果通过指定扭矩上下限值来启用扭矩限制，则会禁用下述监视和限制：

• 跟随误差监视

• 位置监视限制

• 停止监视限制

如果在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 扭矩限值”(Technology object > Configuration 
> Extended parameters > Limits > Torque limiting) 下选择了“保持位置相关的监视启

用”(Leave position-related monitoring enabled) 选项，则监视功能仍然有效。

叠加运动 (S7-1500, S7-1500T)
使用运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”和“MC_MotionInSuperimposed”，可以在轴上

启动额外叠加位置控制基本运动的运动。

使用运动控制指令“MC_HaltSuperimposed”可独立于基本运动停止轴上的叠加运动。

可将以下运动控制指令与“MC_MoveSuperimposed”、“MC_MotionInSuperimposed”和
“MC_HaltSuperimposed”运动控制指令叠加：

• 单轴运动

– MC_MoveAbsolute
– MC_MoveRelative
– MC_MoveVelocity
– MC_MoveJog

• 同步操作

– MC_GearIn
– MC_GearInPos
– MC_GearInVelocity
– MC_CamIn

• MotionIn 运动

– MC_MotionInVelocity
– MC_MotionInPosition
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不允许将运动机构的运动作为基本运动。如果运动机构的运动处于活动状态，则

“MC_MoveSuperimposed”作业或“MC_MotionInSuperimposed”作业的执行将通过“Error”和
关联的“ErrorID”中止。

将基本运动与相对定位运动叠加

使用运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”，可通过“距离”启动相对定位运动，以叠加

正在运行的基本运动。

叠加运动期间的动态特性由参数“VelocityDiff”、“Jerk”、“Acceleration”和“Deceleration”定义。

基本运动不受叠加运动的影响。 
总轴运动的动态响应为基本运动动态值和叠加运动动态值之和。

整体运动特性取决于基本运动的类型：

• 如果基本运动为单轴运动：

– 叠加运动的 大动态响应为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

– 整个运动受组态的动态限值的限制。

• 如果基本运动为同步操作：

– 跟随轴的同步操作不受跟随轴的动态限值的限制。

– 同步操作过程中引导轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业会影响引导轴，因而间接影

响跟随轴。

– 同步操作过程中跟随轴上的“MC_MoveSuperimposed”作业只会影响跟随轴。

说明

在仿真中设置具有叠加运动的同步操作

如果运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”、“MC_MotionInSuperimposed”或
“MC_HaltSuperimposed”的叠加运动在跟随轴上处于活动状态或曾处于活动状态，则

不要在仿真中设置同步操作。这是因为在结束仿真后，跟随轴跟随引导轴，而位置不

会因叠加运动而偏移。这会导致跟随轴上的位置发生设定值跳转。

如果使用的是同步操作，请使用运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”或
“MC_OffsetRelative”移动跟随轴位置。

• 如果基本运动为 MotionIn 运动：

– 基本运动的动态响应不受限制。

– 叠加运动的 大动态响应为基本运动的当前动态值与动态限值之差。

整体运动的动态响应始终显示在工艺数据块和 TIA Portal 的诊断中。

使用“MC_MoveSuperimposed”启动叠加定位运动
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要使用“MC_MoveSuperimposed”运动控制指令启动叠加定位运动，请按下列步骤操作：

1. 在“Distance”参数中指定要移动的额外距离。

2. 在参数“Execute”的上升沿时启动“MC_MoveSuperimposed”作业。
“MC_MoveSuperimposed”作业使用设置的动态响应执行并叠加在基本运动上。
作业的处理状态显示在“Busy”、“Done”和“Error”参数中。

使用 MotionIn 运动规范叠加基本运动

除了使用运动控制指令“MC_MotionInSuperimposed”实现的轴的基本运动之外，还可以为额

外距离、速度和加速度指定循环应用的运动设定值。在这种情况下，系统不会计算速度曲线，

而直接使用工艺对象中的数值。 
额外距离“Distance”被添加到基本动作的设定位置。这两个值的总和对应于轴的设定位置。

叠加运动的速度设定值“VelocityDiff”与基本运动的速度设定值之和用作速度预控制的预控制

器值。

叠加加速度“AccelerationDiff”仅用于超驰叠加或整体运动。

整体运动特性取决于基本运动的类型：

• 如果基本运动为单轴运动：

– 叠加和整体运动的动态响应不受限制。

– 仅基本运动受组态的动态限值的限制。 
– 如果基本运动完成，则继续执行带有“MC_MotionInSuperimposed”的作业。

• 如果基本运动为同步操作：

– 跟随轴的同步操作不受跟随轴的动态限值的限制。

– 同步操作过程中引导轴上的“MC_MotionInSuperimposed”作业会影响引导轴，因而间

接影响跟随轴。

– 同步操作过程中跟随轴上的“MC_MotionInSuperimposed”作业只会影响跟随轴。

说明

在仿真中设置具有叠加运动的同步操作

如果运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”、“MC_MotionInSuperimposed”或
“MC_HaltSuperimposed”的叠加运动在跟随轴上处于活动状态或曾处于活动状态，则

不要在仿真中设置同步操作。这是因为在结束仿真后，跟随轴跟随引导轴，而位置不

会因叠加运动而偏移。这会导致跟随轴上的位置发生设定值跳转。

如果使用的是同步操作，请使用运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”或
“MC_OffsetRelative”移动跟随轴位置。
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• 如果基本运动为 MotionIn 运动：

– 叠加运动的动态响应和整体运动的动态响应不受限制。

– 基本运动的动态响应不受限制。

• 轴上未激活基本运动：

– 如果没有基本运动激活，也可使用带有“MC_MotionInSuperimposed”的作业。

整体运动的动态响应始终显示在工艺数据块和 TIA Portal 的诊断中。

使用“MC_MotionInSuperimposed”启动叠加运动

要使用“MC_MotionInSuperimposed”运动控制指令启动叠加定位运动，请按下列步骤进行操

作：

1. 在“Distance”、“VelocityDiff”和“AccelerationDiff”参数处指定叠加运动设定值。

2. 在参数“Enable”的上升沿时启动“MC_MotionInSuperimposed”作业。
“MC_MotionInSuperimposed”作业使用“Distance”和“VelocityDiff”参数指定的动态响应执行，
并叠加在基本运动上。
作业的处理状态显示在“Busy”和“Error”参数中。

独立于基本运动停止叠加运动

运动控制指令“MC_HaltSuperimposed”停止使用指令“MC_MoveSuperimposed”、
“MC_MotionInSuperimposed”或“MC_HaltSuperimposed”创建的叠加运动。

通过“加加速度”(Jerk)、“减速度”(Deceleration) 和“中止加速”(AbortAcceleration) 参数，

可以确定停止叠加运动时的动态行为。

运动控制指令“MC_HaltSuperimposed”对轴的基本运动没有影响。

如果没有带有“MC_MoveSuperimposed”或“MC_MotionInSuperimposed”的叠加运动处于活

动状态，则“MC_HaltSuperimposed”作业将立即中止而没有任何影响。

（MC_HaltSuperimposed.Done = true；MC_HaltSuperimposed.Busy = false）

叠加运动的超驰

将根据“AUTOHOTSPOT”部分描述的行为超驰叠加运动的指令。一般来说，当前动态响应近

似于新运动。

叠加运动的状态指示灯

“<TO>.StatusWord.X23 (MoveSuperimposedCommand)”变量在“MC_MoveSuperimposed”
作业处于活动状态时置位。
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“<TO>.StatusWord2.X6 (MotionInSuperimposedCommand)”变量在

“MC_MotionInSuperimposed”作业处于活动状态时置位。

“<TO>.StatusWord2.X7 (HaltSuperimposedCommand)”变量在“MC_HaltSuperimposed”作
业处于活动状态时置位。

“<TO>.StatusPositioning.SuperimposedDistance”变量使用“MC_MoveSuperimposed”、
“MC_MotionInSuperimposed”和“MC_HaltSuperimposed”指令显示遍历的距离。当基本运动

和叠加运动完成或中止时，该值被复位。

通过“MotionIn”指定运动参数 (S7-1500T)
与“MC_MoveAbsolute”和“MC_MoveRelative”等运动控制指令不同，当使用

“MC_MotionInVelocity”、“MC_MotionInPosition”和“MC_MotionInSuperimposed”时，系统

不计算运动曲线。在应用周期中，运动曲线上的每个设定值（运动矢量）都必须使用

“MotionIn”指令指定。这允许您计算自己的运动曲线。用户有责任确保信息的准确性。

通常会在工艺对象的处理周期内调整设定值。在 MC‑PreInterpolator [OB68] 中调用

“MotionIn”指令。在下一应用周期 [OB91] 中，设定值直接对轴有效。  

警告

意外轴运动

当通过运动控制指令“MC_MotionInVelocity”、“MC_MotionInPosition”和
“MC_MotionInSuperimposed”使用运动参数时，轴可能会执行意外的运动。

在指定新的运动矢量时，请考虑轴当前的动态响应。运动矢量必须相互一致。

在使用运动控制指令“MC_MotionInVelocity”、“MC_MotionInPosition”和
“MC_MotionInSuperimposed”进行操作之前，请采取以下预防措施：

• 确保操作员可随时按下急停开关。

• 启用硬限位开关。

• 启用软限位开关。

• 确保启用了跟随误差监视。

注意与当前轴耦合的跟随轴也会移动。

“MC_MotionInVelocity”
使用“MC_MotionInVelocity”指令指定运动的速度和加速度。该指令适用于速度、定位以及恒

定轴。

要执行该指令，您必须至少指定速度。通常仅在替换运行动作时需要加速度。默认情况下，

加速度值为零。
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“MC_MotionInPosition”
使用“MC_MotionInPosition”指令指定运动的位置、速度和加速度。该指令可用于速度、定位

和同步轴。

要执行该指令，你必须至少指定位置和速度。要超驰正在运行的运动，需要加速。默认情况

下，加速度值为零。指定的设定值必须相互一致。

位置指定受到位置的约束。如果您使用速度预控制，则将通过该速度预控制来确定速度指定

值。

“MC_MotionInSuperimposed”
使用“MC_MotionInSuperimposed”指令，可以指定额外距离，以及轴的叠加运动的速度和加

速度。该指令可用于速度、定位和同步轴。

要执行该指令，你必须至少指定位置和速度。要超驰正在运行的运动，需要加速。默认情况

下，加速度值为零。指定的设定值必须相互一致。

位置指定受到位置的约束。如果您使用速度预控制，则将通过该速度预控制来确定速度指定

值。

使用“MotionIn”指令超驰

如果一个运动控制指令被“MotionIn”指令取代，则在当前应用周期即会使用该指令指定的设

定值。这种动态响应完全是通过用户程序指定的设定值造成的。由于不受限制，因此无法从

当前运动状态平稳过渡。在指定新的运动矢量时，请考虑轴当前的动态响应。注意，针对工

艺对象设置的动态限值无效。只有对驱动侧设置的限制才有效。
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停止“MotionIn”指令

可以通过以下方法取消“MotionIn”指令：

• 使用其它的运动控制指令取代它们

将根据“AUTOHOTSPOT”部分描述的行为取代“MotionIn”指令。一般来说，当前动态响应

近似于新运动。

说明

偏离动态设置

将活动作业超驰为新的加加速度受限运动时，会通过加加速度将当前加速度或减速度传

送到新的加速度/减速度。此过程可能需要几个应用周期，具体视动态设置而定。如果新

的加速度或减速度与超驰时的加速度/加速度有显著偏差，跳转曲线可能导致轴意外运动。

如果加速/减速期间无法排除此类跳转，请调整作业的动态设置。例如，添加可直接跳转

到新加速度/减速度、不受加加速度限制的运动。也可以使用高加加速度值。

对于 MotionIn 作业，指定加速度仅与作业超驰有关。如果不通过加加速度减小当前活动

的加速度，请在 MotionIn 作业的“Acceleration”参数中输入值“0.0”。

• 将“Enable”参数设置为“FALSE”
如果将“Enable”参数设置为“FALSE”，设定值立刻被设置为零。注意，针对工艺对象设置

的动态限值无效。只有对驱动侧设置的限制才有效。

MotionIn 状态指示灯

变量“<TO>.StatusMotionIn.FunctionState”= 1 表示“MC_MotionInVelocity”作业处于活动状

态。

变量“<TO>.StatusMotionIn.FunctionState”= 2 表示“MC_MotionInPosition”作业处于活动状

态。

变量“<TO>.StatusWord.X31 (MotionInCommand)”在 MotionIn 作业处于活动状态时置位。

“<TO>.StatusWord2.X6 (MotionInSuperimposedCommand)”变量在

“MC_MotionInSuperimposed”作业处于活动状态时置位。

“<TO>.StatusMotionIn.StatusWord.X0 (MaxVelocityExcceeded)”变量表示在 MotionIn 作业

期间已超过组态的 大速度。

“<TO>.StatusPositioning.SuperimposedDistance”变量使用“MC_MoveSuperimposed”、
“MC_MotionInSuperimposed”和“MC_HaltSuperimposed”指令显示遍历的距离。当基本运动

和叠加运动完成或中止时，该值被复位。
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变量：运动控制和空间坐标变换限值 (S7-1500, S7-1500T)
以下工艺对象变量与运动控制相关：

状态

变量 说明

<TO>.StatusWord 激活运动的状态指示灯

<TO>.Position 设定位置

<TO>.Velocity 速度设定值

<TO>.VelocitySetpoint 指定的转数设定值

<TO>.ActualPosition 实际位置

<TO>.ActualVelocity 实际速度

<TO>.ActualSpeed 电机的实际转速（仅适用于 PROFIdrive 驱动器类型） 
<TO>.Acceleration 加速度设定值

<TO>.ActualAcceleration 实际加速度 
<TO>.StatusPositioning.Superimp
osedDistance

使用指令“MC_MoveSuperimposed”、
“MC_MotionInSuperimposed”和
“MC_HaltSuperimposed”行进的距离。

当基本运动和叠加运动完成时，该值被复位。

<TO>.StatusMotionIn.FunctionSta
te

“MotionIn”函数的状态

0 “MotionIn”函数未激活

1 “MC_MotionInVelocity”处于激活状态

2 “MC_MotionInPosition”处于激活状态

<TO>.StatusMotionIn.StatusWord.
X0 (MaxVelocityExceeded)

在 MotionIn 运动期间超出了组态的 大速度。

<TO>.StatusSynchronizedMotion.
StatusWord.X0 
(MaxVelocityExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大速度时，

标签设为“TRUE”。

<TO>.StatusSynchronizedMotion.
StatusWord.X1 
(MaxAccelerationExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大加速度

时，标签设为“TRUE”。

<TO>.StatusSynchronizedMotion.
StatusWord.X2 
(MaxDecelerationExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大加速度

时，标签设为“TRUE”。
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状态

变量 说明

<TO>.StatusWord.X23 
(MoveSuperimposedCommand)

“MC_MoveSuperimposed”作业正在运行。

<TO>.StatusWord.X31 
(MotionInCommand)

“MotionIn”作业处于激活状态。

<TO>.StatusWord2.X6 
(MotionInSuperimposedComman
d)

“MC_MotionInSuperimposed”作业正在运行。

<TO>.StatusWord2.X7 
(HaltSuperimposedCommand)

“MC_HaltSuperimposed”作业正在运行。

超驰

变量 说明

<TO>.Override.Velocity 速度超驰

动态限值

变量 说明

<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity 速度的 大动态限值（机械）

<TO>.DynamicLimits.Velocity 速度的 大动态限值（可编程）

<TO>.DynamicLimits.MaxAccelera
tion

加速度的 大动态限值

<TO>.DynamicLimits.MaxDeceler
ation

减速度的 大动态限值

<TO>.DynamicLimits.MaxJerk 加加速度的 大动态限值

默认动态响应

变量 说明

<TO>.DynamicDefaults.Velocity 默认速度

<TO>.DynamicDefaults.Accelerati
on

默认加速度

<TO>.DynamicDefaults.Decelerati
on

默认减速度
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默认动态响应

变量 说明

<TO>.DynamicDefaults.Jerk 默认加加速度

<TO>.DynamicDefaults.Emergenc
yDeceleration

急停减速度

扭矩限值

变量 说明

<TO>.TorqueLimiting.LimitDefault
s.Torque

限制力矩

<TO>.TorqueLimiting.LimitDefault
s.Force

限制力

<TO>.TorqueLimiting.LimitBase 电机或负载侧的扭矩限值

0 电机侧

1 负载侧

<TO>.TorqueLimiting.PositionBas
edMonitorings

定位和随动误差监视

0 禁用

1 已启用

<TO>.StatusTorqueData.Comman
dAdditiveTorqueActive

附加设定值扭矩/附加力功能

0 禁用

1 已启用

<TO>.StatusTorqueData.Comman
dTorqueRangeActive

扭矩限值/力限值功能

0 禁用

1 已启用

<TO>.StatusTorqueData.ActualTor
que

轴的实际扭矩（标准电机）

<TO>.StatusTorqueData.ActualFor
ce

轴的实际扭矩（线性电机）
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固定挡块检测

变量 说明

<TO>.Clamping.FollowingErrorDe
viation

跟随误差值（即，从检测到固定挡块时开始）

<TO>.Clamping.PositionTolerance 卡紧监视的位置误差

行进范围限制 (S7-1500, S7-1500T)
硬限位开关和软限位开关对所允许的遍历范围和定位轴/同步轴的运行区域进行了限制。使

用前，必须先在组态中或在用户程序中启用。  
下图所示为运行区域、 大遍历范围和限位开关之间的关系：

① 机械端位止动装置

② 硬限位开关

③ 软限位开关

④ 大遍历范围

⑤ 运行区域

硬限位开关的类型

定位轴/同步轴工艺对象支持以下类型的硬限位开关。

• 开关可遍历：轴可移到硬限位开关之外。硬限位开关在逼近时启用。超程时，硬限位开

关再次禁用。

• 开关不可遍历：硬限位开关覆盖整个范围，一直到机械挡块。硬限位开关在逼近时启用，

并保持启用状态直至到达机械挡块。
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逼近和缩回硬限位开关时的行为 (S7-1500, S7-1500T)
硬限位开关为设定轴的 大允许遍历范围限值的限位开关。   
选择硬限位开关的安装位置，以在必要时为轴留出足够的制动距离。在到达机械端位止动装

置前，轴必须达到停止状态。 

逼近硬限位开关

在监控范围限制时，无论是否到达或超出开关都无任何分别。

逼近可遍历硬限位开关时，会输出工艺报警 531。轴通过组态的制动斜坡禁用和停止。

逼近不可遍历硬限位开关时，会输出工艺报警 531 并执行组态的报警响应。

在主动回零期间将硬限位开关用作反向输出凸轮

如果回零期间硬限位开关用作反向输出凸轮，则主动回零期间对硬限位开关的监视无效。

硬限位开关用作反向输出凸轮时，轴以动态默认值中组态的减速度进行制动。 
在主动回零期间规划硬限位开关和机械挡块之间的距离时，请考虑减速度和逼近速度的动态

默认值。

硬限位开关处进行反向（反向凸轮） (页 1756)

使用可遍历硬限位开关缩回轴

对于可遍历硬限位开关，检测到硬限位开关时的轴位置存储在 CPU 内部。仅当离开硬限位

开关并且轴再次处于 大遍历范围内后，才能复位已到达硬限位开关的状态。

为了能在轴到达硬限位开关后缩回轴，并复位硬限位开关的状态，请按照下面的步骤操作：

1. 要启用收缩方向上的运动，请使用“MC_Reset”确认工艺报警。不需要重启。

2. 在收缩方向上移动轴，直到远离硬限位开关。

– 负方向上的硬限位开关：要进行缩回，需移向位置值更大的方向。

– 正方向上的硬限位开关：要进行缩回，需移向位置值更小的方向。

之后轴必须在 大遍历范围内。
如果在轴离开硬限位开关之前沿收缩方向的相反方向移动轴，则将再次触发监视。

下图显示了到达硬限位开关时以及缩回轴时的状态字行为： 
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① <TO>.StatusWord.X17 (HWLimitMinActive)
0 未到达负向硬限位开关

1 已到达或超出负向硬限位开关

② <TO>.StatusWord.X18 (HWLimitMaxActive)
0 未到达正向硬限位开关

1 已到达或超出正向硬限位开关

③ 检测到正向硬限位开关后，会在 CPU 内部保存轴的位置。要复位硬限位开关的状态，

轴不得到达该位置。

④ 检测到负向硬限位开关后，会在 CPU 内部保存轴的位置。要复位硬限位开关的状态，

轴必须通过该位置。

说明

工艺报警 531 之后在极性反转的硬限位开关或两个硬限位开关处于激活状态时缩回：

要实现缩回，可使用运动控制指令 MC_WriteParameter 通过参数“PositionLimits_HW.Active”
= FALSE 暂时禁用硬限位开关。

使用不可遍历硬限位开关缩回轴

对于不可遍历的硬限位开关，不存储逼近硬限位开关时的轴位置。 
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为了能在轴到达硬限位开关后缩回轴，并复位硬限位开关的状态，请按照下面的步骤操作：

1. 要启用收缩方向上的运动，请使用“MC_Reset”确认工艺报警。不需要重启。

2. 在收缩方向上移动轴，直到远离硬限位开关。

– 负方向上的硬限位开关：要进行缩回，需移向位置值更大的方向。

– 正方向上的硬限位开关：要进行缩回，需移向位置值更小的方向。

硬限位开关的数字量输入上的组态级别不再存在后，已逼近的硬限位开关的状态就会复位。
如果在离开硬限位开关之前沿收缩方向的相反方向移动轴，则将再次触发监视。

下图显示了到达硬限位开关时以及缩回轴时的状态字行为： 

① <TO>.StatusWord.X17 (HWLimitMinActive)
0 未到达负向硬限位开关

1 已到达或超出负向硬限位开关

② <TO>.StatusWord.X18 (HWLimitMaxActive)
0 未到达正向硬限位开关

1 已到达或超出正向硬限位开关

③ 检测到正向硬限位开关时，设置正向硬限位开关的状态“<TO>.StatusWord.X18 
(HWLimitMaxActive)”。硬限位开关的数字量输入上的组态级别不再存在后，此状态

就会复位。

④ 检测到负向硬限位开关时，设置负向硬限位开关的状态“<TO>.StatusWord.X17 
(HWLimitMinActive)”。硬限位开关的数字量输入上的组态级别不再存在后，此状态

就会复位。
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说明

工艺报警 531 之后在极性反转的硬限位开关或两个硬限位开关处于激活状态时缩回：

要实现缩回，可使用运动控制指令 MC_WriteParameter 通过参数“PositionLimits_HW.Active”
= FALSE 暂时禁用硬限位开关。

禁用硬限位开关

例如，要在固定挡块处启用回零功能，可使用运动控制指令“MC_WriteParameter”通过参数

“PositionLimits_HW.Active”= FALSE 暂时禁用硬限位开关。

参见

直接回零 (页 1765)

组态硬限位开关 (S7-1500, S7-1500T)

组态硬限位开关

要为定位轴/同步轴工艺对象组态硬限位开关，请按以下步骤操作：

1. 在组态中，导航到“扩展参数 > 限值 > 位置限值 > 硬限位开关”(Extended parameters > Limits 
> Position limits > HW limit switches)。

2. 单击“启用硬限位开关”(Enable HW limit switch) 复选框。
负向和正向硬限位开关的功能被激活。

3. 从“硬限位开关类型”(Type of hardware limit switch) 下拉列表中选择硬限位开关类型：

– 开关可遍历

– 开关不可遍历

4. 如果已选择“开关不可遍历”(Switch non-traversable)，则为“响应”(Reaction) 组态工艺报警 
531 的报警响应：

– 保持急停和轴启用：逼近硬限位开关时，轴会以无加加速度限制的急停减速度制动到

停止状态。轴保持启用状态。

– 禁用轴：逼近硬限位开关时，轴将通过驱动装置中组态的制动斜坡停止。
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5. 对于“输入负向硬限位开关”(Input negative HW limit switch)，为负向硬限位开关选择数字量
输入的 PLC 变量。
数字量输入模块必须已经添加至设备组态中，且已经定义了用于数字量输入的 PLC 变量名称，
才可以选择某个输入。

说明

逼近起始位置之后，仅使用连续保持接通状态的那些硬限位开关。返回至允许的遍历范

围之后，才可撤消该开关状态。

默认情况下，可在循环数据交换中评估硬限位开关的数字量输入值。如果要在驱动装置

的位置控制循环时钟中评估硬限位开关，则需在“I/O 地址”(I/O addresses) 下的输入模块

设置中，为“组织块”(Organization block) 选择条目“MC-Servo”，为“过程映像”(Process 
image) 选择条目“PIP OB 伺服”(PIP OB Servo)。

小心

数字量输入的滤波时间

放置硬限位开关时，请注意数字量输入的滤波时间。

根据一个位置控制时钟循环时间和数字量输入滤波时间，必须考虑其所产生的延时时间。

滤波时间可以在设备组态中的各个数字量输入模块中进行组态。

默认情况下，数字量输入的滤波时间设置为 6.4 ms。如果将这种数字量输入用作硬限位

开关的输入，则可能会发生意外减速情况。如果出现这种情况，则需降低相关数字量输

入的滤波时间。

可以在数字量输入的设备组态的“输入过滤器”(Input filter) 中设置滤波时间。

6. 对于“输入正向硬限位开关”(Input positive HW limit switch)，为正向硬限位开关选择数字量
输入的 PLC 变量。
数字量输入模块必须已经添加至设备组态中，且已经定义了用于数字量输入的 PLC 变量名称，
才可以选择某个输入。

7. 在“选择负向硬限位开关的电平”(Level selection negative HW limit switch) 下拉列表中，选
择负向硬限位开关的触发信号电平。

– 高电平：逼近硬限位开关时输入信号为“TRUE”。
– 低电平：逼近硬限位开关时输入信号为“FALSE”。

8. 对于“选择负向硬限位开关的电平”(Level selection positive HW limit switch)，从下拉列表中
选择正向硬限位开关的触发信号电平。

使用布尔变量互连硬限位开关的输入

除了使用数字量输入，还可以使用布尔变量来控制硬限位开关。为此，创建一个不带“优化

块访问”属性的变量的数据块。

在工艺对象数据块中指定这些布尔变量的地址。 
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定义用于切换硬限位开关的数据块

要将布尔变量定义为硬限位开关，请按以下步骤操作：

1. 创建一个不带“优化块访问”属性的数据块，例如“HWLimitSwitches”。
2. 在数据块中定义以下变量：

名称 数据类型 偏移量 起始值 注释

UserData DWord 0.0 16#0 随机数据

HwLimitNeg Bool 4.0 0 负方向上硬限位开关的变量

HwLimitPos Bool 4.1 0 正方向上硬限位开关的变量

3. 使用用户程序中的“HwLimitPos”和“HwLimitNeg”变量来切换硬限位开关。

在工艺对象中互连布尔变量的地址

要将硬限位开关连接到此地址，请按以下步骤操作：

1. 打开工艺对象的参数视图。

2. 将导航结构更改为数据结构。
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3. 打开“PositionLimits_HW”结构。

4. 输入变量的值：

名称 数据类型 起始值 注释

MinSwitchAddress
Rid

DWord 33554433 布尔数据类型的 RID

MinSwitchAddress
Area

Byte 132 DB 存储区

MinSwitchAddress
DbNumber

UInt n n = DB“HWLimitSwitches”数

MinSwitchAddress
Offset

UDint 32 DB“HWLimitSwitches”中的示例：

布尔变量偏移量（“HwLimitNeg”）= 
4.0
偏移量 = (4 字节 x 8 位/字节) + 0 位 = 
32 位

MaxSwitchAddres
sRid

DWord 33554433 布尔数据类型的 RID

MaxSwitchAddres
sArea

Byte 132 DB 存储区

MaxSwitchAddres
sDbNumber

UInt n n = DB“HWLimitSwitches”数

MaxSwitchAddres
sOffset

UDint 33 DB“HWLimitSwitches”中的示例

布尔变量偏移量（“HwLimitPos”）= 
4.1
偏移量 = (4 字节 x 8 位/字节) + 1 位 = 
33 位

结果：硬限位开关的地址已组态。
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在用户程序中写入布尔变量的地址

要在运行期间将硬限位开关连接到此地址，请按以下步骤操作：

1. 创建一个带“优化块访问”属性的数据块，例如“HWPositionLimitsAdress”。
2. 在数据块中定义以下变量：

名称 数据类型 起始值 注释

MinSwitchAddress
Rid

DWord 16#0200_00
01

布尔数据类型的 RID

MinSwitchAddress
Area

Byte 16#84 DB 存储区

MinSwitchAddress
DbNumber

UInt n n = DB“HWLimitSwitches”数

MinSwitchAddress
Offset

UDint 32 DB“HWLimitSwitches”中的示例：

布尔变量偏移量（“HwLimitNeg”）= 
4.0
偏移量 = (4 字节 x 8 位/字节) + 0 位 = 
32 位

MaxSwitchAddres
sRid

DWord 16#0200_00
01

布尔数据类型的 RID

MaxSwitchAddres
sArea

Byte 16#84 DB 存储区

MaxSwitchAddres
sDbNumber

UInt n n = DB“HWLimitSwitches”数

MaxSwitchAddres
sOffset

UDint 33 DB“HWLimitSwitches”中的示例

布尔变量偏移量（“HwLimitPos”）= 
4.1
偏移量 = (4 字节 x 8 位/字节) + 1 位 = 
33 位
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3. 通过“WRIT_DBL”指令将数据块中的起始值写入到变量
“<TO>.PositionLimits_HW.MaxSwitchAddress”和
“<TO>.PositionLimits_HW.MinSwitchAddress”的装载存储器中。
有关更改工艺对象中与重启相关的数据的更多信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概
述》功能手册中的“更改重启相关数据”部分。
变量“<TO>.PositionLimits_HW.MinSwitchAddress.RID”的示例：
tempRetVal := WRIT_DBL
(REQ := execute,
SRCBLK := "HWPositionLimitsAdress".MinSwitchAddressRid,
BUSY => busy,
DSTBLK => <TO>.PositionLimits_HW.MinSwitchAddress.RID);

4. 执行工艺对象重启。

结果：布尔变量用作硬限位开关的输入。

参见

S7-1500 运动控制文档指南 (页 1501)

到达软限位开关时的行为 (S7-1500, S7-1500T)
轴的运行区域由软限位开关限制。相对于遍历范围，软限位开关始终置于硬限位开关的内部。

由于软限位开关的位置可以灵活地设定，因此，可以根据当前的速度曲线，具体调节轴的运

行区域。   
如果软件限位开关激活，则在软限位开关位置将停止当前激活的运动。工艺对象指示出错。

确认完错误之后，可以再次沿运行范围中的方向移动该轴。

在工艺对象回零之后，必须提供一个有效的实际值，软限位开关才能起作用。软限位开关的

监控基于设定值进行。

逼近软限位开关

逼近软限位开关时，会输出工艺报警 533。
可以组态逼近软限位开关的报警响应。

工艺对象保持已启用状态。

超过软限位开关

如果超出软限位开关，则会输出工艺报警 534。
可以组态超过软限位开关的报警响应。
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模函数已启用

启用模数之后，可以监视模数位置。

在轴组态中组态并激活软限位开关。可以在用户程序中使用“<TO>.PositionLimits_SW.Active”
标签激活或取消激活软件限位开关。如果两个软限位开关的位置位于模数范围之外，则监视

无任何作用。系统并不通过检查来确定软限位开关是否位于模数范围之内。

缩回软限位开关 (S7-1500, S7-1500T)
要在违反软限位开关条件后缩回轴，请按以下步骤操作：

1. 确认工艺报警。

2. 将轴沿缩回方向移动到允许的运行范围内。

– 负向软限位开关：要进行缩回，需移向正向位置值的方向。

– 正向软限位开关：要进行缩回，需移向负向位置值的方向。

如果轴超出有效的行进范围，例如由于回原点导致的，则当前位置为有效的软限位开关。轴
移回到有效的行进范围内后，组态的软限位开关就会生效。  
如果在相反的缩回方向超程有效的软限位开关，则会发出工艺报警 533 或 534。

组态软限位开关 (S7-1500, S7-1500T)
要为定位轴/同步轴工艺对象组态硬限位开关，请按以下步骤操作：

1. 在组态中，导航到“扩展参数 > 限值 > 位置限值”(Extended parameters > Limits > Position 
limits)。

2. 单击复选框“启用软限位开关”(Enable SW limit switches)。
负向和正向软限位开关的功能被激活。

说明

已激活的软限位开关仅影响已回原点的轴。

3. 对于“负向软限位开关的位置”(Position negative SW limit switch)，用较小的位置值组态软限
位开关的位置。

4. 对于“正向软限位开关的位置”(Position positive SW limit switch)，用较大的位置值组态软限
位开关的位置。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1738 编程和操作手册, 11/2022



5. 对于“到达软限位开关时的反应”(Reaction when a SW limit switch is reached)，组态工艺报警 
533 的报警响应。

– 通过 大动态值进行停止：以 大动态值逼近软限位开关时，轴停止

– 以当前动态值停止：以活动作业的设定动态值逼近软限位开关时，轴停止。

说明

如果轴在同步操作中作为跟随轴或在运动机构运动期间作为运动机构轴逼近软限位开关，

则无论所选设置如何，轴都会以 大动态值停止。

工艺对象保持已启用状态。

6. 对于“超出软限位开关时的反应”(Reaction when a SW limit switch is exceeded)，组态工艺报
警 534 的报警响应。

– 保持急停和轴启用：超出软限位开关时，轴会以无加加速度限制的急停减速度制动到

停止状态。轴保持启用状态。

– 禁用轴：当超出软限位开关并使用驱动装置中组态的制动斜坡进行制动时，轴被禁用。

变量：行进范围限制 (S7-1500, S7-1500T)

软限位开关

以下工艺对象变量与软限位开关相关：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusWord.X15 
(SWLimitMinActive)

负向软限位开关已激活。

<TO>.StatusWord.X16 
(SWLimitMaxActive)

正向软限位开关已激活。

<TO>.ErrorWord.X8 (SWLimit) 报警未决，指示有一个软限位开关被碰到。

控制位

变量 说明

<TO>.PositionLimits_SW.Active 启用/禁用软限位开关的监视功能。
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位置值

变量 说明

<TO>.PositionLimits_SW.MinPositi
on

负向软限位开关的位置

<TO>.PositionLimits_SW.MaxPosit
ion

正向软限位开关的位置

<TO>.PositionLimits_SW.LimitRea
chedBehavior

单轴作业逼近软限位开关时的报警响应

0 通过 大动态值停止轴

1 通过设定的动态参数停止轴

<TO>.PositionLimits_SW.LimitExc
eededBehavior

超出软限位开关时的报警响应

0 禁用轴

1 使用组态的急停减速度制动轴，无任何加加速度

限制，并使其停止。

硬限位开关

以下工艺对象变量与硬限位开关相关：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusWord.X17 
(HWLimitMinActive)

负向硬限位开关已激活。

<TO>.StatusWord.X18 
(HWLimitMaxActive)

正向硬限位开关已激活。

<TO>.ErrorWord.X9 (HWLimit) 报警处于未决状态。已到达硬限位开关。

控制位

变量 说明

<TO>.PositionLimits_HW.Active 启用/禁用硬限位开关的监视功能。
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参数

变量 说明

<TO>.PositionLimits_HW.MinSwit
chLevel

用于激活下限硬限位开关的电平选择

FALS
E

低电平时，信号处于激活状态。

TRU
E

高电平时，信号处于激活状态。

<TO>.PositionLimits_HW.MinSwit
chAddress

负向硬限位开关的地址

<TO>.PositionLimits_HW.MaxSwit
chLevel

用于激活上限硬限位开关的电平选择

FALS
E

低电平时，信号处于激活状态。

TRU
E

高电平时，信号处于激活状态。

<TO>.PositionLimits_HW.MaxSwit
chAddress

正向硬限位开关的地址 

<TO>.PositionLimits_HW.Mode 硬限位开关的类型

0 硬限位开关不可遍历。

1 硬限位开关可机械遍历。

<TO>.PositionLimits_HW.Approac
hBehavior

逼近硬限位开关时的报警响应

0 禁用轴

1 保持急停和轴启用

长期精度 (S7-1500, S7-1500T)
长期精度意味着始终可以唯一地确定工艺设置和实际位置。

大工艺位置取决于所选测量单位， 大显示尺寸 9.0E12 mm。在更高的分辨率下， 大

显示尺寸减小到 9.0E9 mm。

工艺位置精确且无舍入误差的 长行程时间取决于 大位置和速度。 长行程时间同样适用

于具有和不具有模数设置的轴。

可使用以下方程估算何时达到长期精度的限值：
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大行进时间示例

大位置 = 9.0E12 mm
速度 = 20.0 m/min = 2.0E4 mm/min

测量单位 长行程时间

nm、µm、mm、m、km、in、ft、mi、
rad、°

4.5E8 分钟 ≙ 856 年

mm1)、°1) 4.5E5 分钟 ≙ 0.856 年
1) 精度较高或有六位小数的位置值。 大位置减小到 9.0E9 mm，行程时间也相应缩短。

速度变化会导致行进时间相应地发生变化。

保持长期精度的措施

要复位行程时间，请在 长行程时间已到之前或到达 大位置之前采取以下措施：

• 增量编码器：使增量编码器再次回到原点。

• 绝对编码器：使用当前已知位置的默认设置执行绝对编码器调整。

参见

测量单位 (页 1635)

回原点 (S7-1500, S7-1500T)
通过回原点，可创建工艺对象的位置和机械位置之间的关系。同时将工艺对象中的实际位置

值指定为回原点标记。该回原点标记代表一个已知的机械位置。

如果使用增量实际值，则该过程称为“回原点”；如果使用绝对实际值，则该过程称为“绝

对编码器调节”。

在显示工艺对象的正确位置和进行绝对定位时，都需要进行回原点。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1742 编程和操作手册, 11/2022



回原点类型 
可通过独立的回原点运动（主动回原点）、在进行启动的运动期间检测回原点标志（被动回

原点）或直接分配位置来执行回原点。

通过“MC_Home”指令的“Mode”参数选择回原点类型。

以下几种回原点类型的区别如下所示：

• 主动回原点 
主动回原点将启动一个回原点运动，而且需要逼近回原点标记。检测到回原点标志后，将

实际位置设为“MC_Home”中指定的值。可指定起始位置偏移量。逼近起始位置期间，将

自动缩回至起始位置的偏移量处。

主动回原点对可操作编码器有影响。

当主动回原点过程开始后，当前的遍历运动将中止。

在使用绝对编码器主动回原点期间，无论控制器处于开或关状态，都可保存绝对值偏移值。

主动回原点 (页 1748)
• 被动回原点 

该回原点作业并不执行自己的回原点运动。如果在进行用户侧启动的运动期间检测到回

原点标记，则将实际位置设为“MC_Home”中指定的值。

被动回原点对可操作编码器有影响。

被动回原点也称为“动态回原点”。

被动回原点 (页 1759)
• 直接回原点 

通过回原点作业，将实际位置直接设为 MC_Home 中指定的值或按该值对其进行偏移。

直接回零 (页 1765)
• 设置位置设定值 

工艺对象的设置位置直接设置或偏移为“MC_Home”中指定的值。跟随误差仍存在。

设置设定值位置 (页 1766)
• 绝对编码器调整 

通过调整绝对值编码器将提供的绝对值分配到相关的机械轴位置。执行一次绝对值编码

器调整。无论控制器处于开或关状态，都可保存绝对值偏移值。

绝对值调节 (页 1767)
• 增量式编码器调整 

通过回原点作业，将实际位置直接设为 MC_Home 中指定的值。

增量式编码器调整 (页 1769)
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主动和被动回原点的回原点模式

定位轴/同步轴和外部编码器工艺对象提供多种回原点模式。

回原点模式 应用 过程说明

基于 PROFIdrive 报文的参考凸轮和

零位标记。

回原点应基于零位标记进行，但零

位标记在轴的遍历范围内多次出现。

高回原点精度

系统将检查到达参考凸轮的时间。

在到达参考凸轮并再次置于分配的

回原点方向后，可通过 PROFIdrive 
报文启用零位标记检测。

在预先选定的方向上到达零位标记

后，会将工艺对象的实际位置设置

为回原点标志位置。

通过 PROFIdrive 报文使用零位标记 编码器零位标记在轴的整个遍历范

围内仅可用一次。

在轴的遍历范围内有一个外部零位

标记。

高回原点精度

当工艺对象的实际值按照指定的回

原点方向移动，系统将立即启用零

位标记检测。

在指定的回原点方向上到达零位标

记后，会将工艺对象的实际位置设

置为回原点标志位置。

数字量输入 可在无零位标记的情况下使用。硬

限位开关可用作数字量输入。

回原点精度低于通过零位标记回原

点时的精度。 
较低的回原点速度会提高精度。

当轴或编码器的实际值在指定的回

原点方向上移动时，系统将立即检

查数字量输入的状态。在指定的回

原点方向上到达回原点标志（数字

量输入的设置）后，会将工艺对象

的实际位置设置为回原点标志位置。

注：必须将数字量输入置于过程映

像分区“PIP OB Servo”中。设置的数

字量输入滤波时间必须小于参考点

开关处输入信号的持续时间。
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支持的编码器和工艺对象

下表显示了相应工艺对象可使用的回原点类型：

模式 带增量编码器的

定位轴/同步轴

带绝对编码器的

定位轴/同步轴

外部增量式编码

器

外部绝对值编码

器

主动回原点

（“Mode”= 3、5） 
✓ ✓ - -

被动回原点 
（“Mode”= 2、8、10）

✓ ✓ ✓ ✓

设置实际位置

（“Mode”= 0）
实际位置的相对偏移量

（“Mode”= 1）

✓ ✓ ✓ ✓

设置位置设定值（直接绝对式）

（“Mode”= 11）
位置设定值的相对偏移

（“Mode”= 12）

✓ ✓ ✓ ✓

绝对编码器调整

（“Mode”= 6、7）
- ✓ - ✓

增量式编码器调整

（“Mode”= 13）
✓ - ✓ -

启动回原点作业

要启动回原点作业，请激活运动控制指令“MC_Home”。

回原点状态

工艺对象的“<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone)”变量用于指示工艺对象轴或外部编码器是

否已回原点。

工艺对象的“<TO>.StatusWord.X11 (HomingCommand)”变量指示回原点作业处于活动状态。

工艺对象的“<TO>.ErrorWord.X10 (HomingFault)”变量指示在回原点过程中出错。
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“<TO>.StatusSensor[1..4].Adjusted”变量显示编码器是否使用以下回原点类型之一实现回原

点：

• 主动回原点

• 被动回原点

• 绝对编码器调整

• 增量式编码器调整

说明

绝对值编码器的变量“<TO>.StatusSensor[1..4].Adjusted”置位后，它将保持置位状态，直到

下载编码器的新设置。

更换绝对值编码器时再次将轴回原点。

通过回原点类型“直接”回原点（“Mode”= 0、1）和设置位置设定值（“Mode”=  11、12）
完成回原点后，轴或外部编码器工艺对象的“<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone)”变量置位，

但编码器的“<TO>.StatusSensor[1..4].Adjusted”变量不会置位。

参见

使带外部零位标记的 SINAMICS 驱动装置回零 (页 1770)

主动和被动回零的术语 (S7-1500, S7-1500T)

回零标记

回零标记是一个输入信号，当检测到该输入信号时，将一个已知的机械位置指定为实际值。

回零标记可以是：

• 零位标记 
增量编码器的零位标记或外部零位标记可用作回零标记。 
零位标记通过驱动模块或编码器模块进行检测，并通过 PROFIdrive 报文进行传输。并在

驱动模块和编码器模块中作为编码器零位标记或外部零位标记，进行设置和评估。

• 数字量输入沿

将数字量输入的下降沿或上升沿作为回零标记。
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参考凸轮

如果在遍历范围内有多个零位标记，则可以使用参考凸轮在参考凸轮前或后选择一个特定的

零位标记。

回零标志的位置

指定给回零标记的位置。

对于主动回零，回零标志的位置等于起始位置减去起始位置偏移量值。

对于被动回零，回零标志的位置等于起始位置。

起始位置

在主动回零位运动结束时，轴到达起始位置。 

起始位置偏移量   
起始位置与回零标记位置之差即为起始位置偏移量值。

起始位置偏移量仅在主动回零时有效。可使用运动控制指令“MC_Home”在轴同步后遍历偏

移量。对于模数设定的轴，始终按照 短路径的方向设置遍历起始位置偏移量。

硬限位开关处进行反向（反向凸轮）

在主动回零位过程中，硬限位开关可用作反向开关。如果未检测到回零标记或者逼近回零标

记的方向错误，则在反向凸轮后沿相反方向仍继续运动。

逼近速度

对于主动回零，工艺对象以逼近速度逼近参考凸轮/数字量输入。

起始位置偏移量也以逼近速度缩回。

回零速度

对于主动回零，工艺对象以回零速度逼近回零标志。
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主动回原点 (S7-1500, S7-1500T)

使用回原点输出凸轮和零位标记主动回原点 (S7-1500, S7-1500T)
以下示例说明了正向和反向上的回原点运动。

正向回原点的示例

正向逼近回原点标记和起始位置。

下图所示为使用以下设置进行回原点运动：

• 使用参考凸轮和零位标记主动回原点

• 正向逼近

• 正向回原点

• 正向起始位置偏移量
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运动顺序

① 通过运动控制指令“MC_Home”开始进行主动回原点

② 以逼近速度在逼近方向逼近参考凸轮

③ 启用参考凸轮检测和回原点标志检测

④ 以回原点速度逼近回原点标志

⑤ 检测回原点标记

⑥ 以逼近速度逼近起始位置。

说明

如果无法在参考凸轮与零位标记检测之间将速度降低到回原点速度，则回原点过程在经过零

位标记后将按照当前的速度进行。 

负向回原点的示例

在回原点过程中，负向逼近回原点标记。逼近起始位置的运动再次反向，即正向进行。

下图所示为使用以下设置进行回原点运动：

• 使用参考凸轮和零位标记主动回原点

• 正向逼近
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• 负向回原点

• 正向起始位置偏移量

运动顺序

① 通过运动控制指令“MC_Home”开始进行主动回原点

② 以逼近速度在逼近方向逼近参考凸轮

③ 启用参考凸轮检测和回原点标志检测

④ 以回原点速度逼近回原点标志

⑤ 检测回原点标记

⑥ 以逼近速度逼近起始位置。

要求

• 数字量输入作为 PLC 变量

• 该工艺对象已启用。
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操作步骤

要使用参考凸轮和零位标记回原点激活工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的工艺对象组态中，导航至“扩展参数 > 回原点 > 主动回原点”(Extended parameters 
> Homing > Active homing)。

2. 在“选择回原点模式”(Select the homing mode) 字段中，选择“通过 PROFIdrive 报文使用参
考凸轮和零位标记”(Use reference cam and zero mark via PROFIdrive telegram) 选项。

3. 对于“数字量输入回原点标记/凸轮”(Digital input homing mark/cam)，选择数字量输入的 PLC 
变量。

4. 在“电平选择”(Level selection) 下为数字量输入选择适当的信号电平。

5. 在“逼近方向”(Approach direction) 字段中，选择逼近参考凸轮的方向： 
– 正方向：正向位置值方向的逼近方向

– 负方向：负向位置值方向的逼近方向

6. 在“回原点方向”(Homing direction) 字段中，选择逼近零位标记以进行回原点的方向：

– 正方向：正向位置值方向的回原点方向

– 负方向：负向位置值方向的回原点方向

7. 在“逼近速度”(Approach velocity) 下，设置逼近“参考凸轮”的速度。所有组态的起始位置
偏移量将以相同的速度遍历。

8. 在“回原点速度”(Homing velocity) 下，设置逼近零位标记以回原点的速度。

9. 如果起始位置与回原点标志位置不同，请在“回原点偏移”(Home position offset) 下输入相应
的回原点偏移值。轴以逼近速度逼近起始位置。

10.组态“起始位置”(Home position)。当运动控制指令“MC_Home”在“Mode”= 5 的情况下执行
时，此处组态的起始位置将生效。

11.要通过工艺对象中已组态的起始位置使工艺对象回原点，请在“Mode”= 5 的情况下调用
“MC_Home”指令。

– 识别回原点标志时，位置设置为：

位置 =“<TO>.Homing.HomePosition”变量中的值减去

“<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.HomePositionOffset”
– 工艺对象的“已回原点”状态设为 TRUE。
– 轴将移动到“<TO>.Homing.HomePosition”变量中指定的位置。

– 移动到起始位置后，“MC_Home”中的“Done”参数设置为 TRUE。
12.要直接在执行回原点作业时使工艺对象回原点并指定起始位置，请在“Mode”= 3 且“Position”= <

起始位置> 的情况下调用“MC_Home”指令。

– 识别回原点标志时，位置设置为：

位置 =“Position”参数中的值减去

“<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.HomePositionOffset”
– 工艺对象的“已回原点”状态设为 TRUE。
– 轴将移动到“Position”参数中指定的位置。

– 移动到起始位置后，“MC_Home”中的“Done”参数设置为 TRUE。
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参见

使带外部零位标记的 SINAMICS 驱动装置回零 (页 1770)

使用零位标记进行主动回零 (S7-1500, S7-1500T)

回原点运动示例

下图所示为使用以下设置进行回原点运动的示例： 
• 使用零位标记进行主动回原点

• 正向回原点

• 正向起始位置偏移量

运动顺序

① 通过运动控制指令“MC_Home”开始主动回原点

② 以回原点速度在回原点方向上逼近回原点标志

③ 检测回原点标记

④ 以逼近速度逼近起始位置。 

要求

• 该工艺对象已启用。
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操作步骤

要使用零位标记主动使工艺对象回原点，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的工艺对象组态中，导航至“扩展参数 > 回原点 > 主动回原点”(Extended parameters 
> Homing > Active homing)。

2. 在“选择回原点模式”(Select the homing mode) 字段中，选择“通过 PROFIdrive 报文使用零
位标记”(Use zero mark via PROFIdrive telegram) 选项。

3. 在“逼近方向”(Approach direction) 字段中，选择逼近零位标记的方向：

– 正方向：正向位置值方向的回原点方向

– 负方向：负向位置值方向的回原点方向

4. 在“逼近速度”(Approach velocity) 下，设置任何设置的起始位置偏移量缩回的速度。

5. 在“回原点速度”(Homing velocity) 下，设置逼近回原点标志的速度。

6. 如果起始位置与回原点标志位置不同，请在“回原点偏移”(Home position offset) 下输入相应
的回原点偏移值。轴以逼近速度逼近起始位置。

7. 对于“起始位置”(Home position)，组态起始位置的绝对起始位置坐标。当运动控制指令
“MC_Home”在“Mode”= 5 的情况下执行时，此处组态的起始位置将生效。

8. 要通过工艺对象中已组态的起始位置使工艺对象回原点，请在“Mode”= 5 的情况下调用
“MC_Home”指令。

– 识别回原点标志时，位置设置为：

位置 =“<TO>.Homing.HomePosition”变量中的值减去

“<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.HomePositionOffset”
– 工艺对象的“已回原点”状态设为 TRUE。
– 轴将移动到“<TO>.Homing.HomePosition”变量中指定的位置。

– 移动到起始位置后，“MC_Home”中的“Done”参数设置为 TRUE。
9. 要直接在执行回原点作业时使工艺对象回原点并指定起始位置，请在“Mode”= 3 且“Position”= <

起始位置> 的情况下调用“MC_Home”指令。

– 识别回原点标志时，位置设置为：

位置 =“Position”参数中的值减去

“<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.HomePositionOffset”
– 工艺对象的“已回原点”状态设为 TRUE。
– 轴将移动到“Position”参数中指定的位置。

– 移动到起始位置后，“MC_Home”中的“Done”参数设置为 TRUE。

参见

使带外部零位标记的 SINAMICS 驱动装置回零 (页 1770)
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使用数字量输入进行主动回零 (S7-1500, S7-1500T)

回原点运动示例

下图所示为使用以下设置进行回原点运动的示例： 
• 使用数字量输入进行主动回原点

• 正向逼近

• 数字量输入的正向侧回原点标记

• 正向起始位置偏移量

运动顺序

① 通过运动控制指令“MC_Home”开始主动回原点

② 以逼近速度在逼近方向上的数字量输入上升沿移动

③ 检测数字量输入的上升沿

④ 以回原点速度在回原点方向上逼近回原点标志

⑤ 检测回原点标记

⑥ 以逼近速度逼近起始位置。

说明

如果无法在参考凸轮与零位标记检测之间将速度降低到回原点速度，则回原点过程在经

过零位标记后将按照当前的速度进行。 
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要求

• 数字量输入作为 PLC 变量

• 该工艺对象已启用。

操作步骤

要使用数字量输入主动使工艺对象回原点，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的工艺对象组态中，导航至“扩展参数 > 回原点 > 主动回原点”(Extended parameters 
> Homing > Active homing)。

2. 在“选择回原点模式”(Select the homing mode) 字段中，选择“通过数字量输入使用回原点
标志”(Use homing mark via digital input) 选项。

3. 对于“数字量输入回原点标记/凸轮”(Digital input homing mark/cam)，选择数字量输入的 PLC 
变量。

4. 在“电平选择”(Level selection) 下为数字量输入选择适当的信号电平。

5. 在“逼近方向”(Approach direction) 字段中，选择逼近数字量输入的方向：

– 正方向：正向位置值方向的逼近方向

– 负方向：负向位置值方向的逼近方向

6. 在“回原点方向”(Homing direction) 字段中，选择逼近数字量输入的回原点标志以进行回原
点的方向：

– 正方向：正向位置值方向的回原点方向

– 负方向：负向位置值方向的回原点方向

7. 在“回原点标志”(Homing mark) 字段中，选择数字量输入的哪一侧用作回原点标志。

– 正方向

– 负方向

8. 在“逼近速度”(Approach velocity) 下，设置逼近“数字量输入”的速度。所有组态的起始位
置偏移量将以相同的速度遍历。

9. 在“回原点速度”(Homing velocity) 下，设置逼近回原点标志的速度。

10.如果起始位置与回原点标志位置不同，请在“回原点偏移”(Home position offset) 下输入相应
的回原点偏移值。轴以逼近速度逼近起始位置。

11.对于“起始位置”(Home position)，组态起始位置的绝对起始位置坐标。当运动控制指令
“MC_Home”在“Mode”= 5 的情况下执行时，此处组态的起始位置将生效。
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12.要通过工艺对象中已组态的起始位置使工艺对象回原点，请在“Mode”= 5 的情况下调用
“MC_Home”指令。

– 识别回原点标志时，位置设置为：

位置 =“<TO>.Homing.HomePosition”变量中的值减去

“<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.HomePositionOffset”
– 工艺对象的“已回原点”状态设为 TRUE。
– 轴将移动到“<TO>.Homing.HomePosition”变量中指定的位置。

– 移动到起始位置后，“MC_Home”中的“Done”参数设置为 TRUE。
13.要直接在执行回原点作业时使工艺对象回原点并指定起始位置，请在“Mode”= 3 且“Position”= <

起始位置> 的情况下调用“MC_Home”指令。

– 识别回原点标志时，位置设置为：

位置 =“Position”参数中的值减去

“<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.HomePositionOffset”
– 工艺对象的“已回原点”状态设为 TRUE。
– 轴将移动到“Position”参数中指定的位置。

– 移动到起始位置后，“MC_Home”中的“Done”参数设置为 TRUE。

硬限位开关处进行反向（反向凸轮） (S7-1500, S7-1500T)
在主动回零位过程中，硬限位开关可用作反向凸轮。如果未检测到回零标记或运动方向与回

零方向不同，则运动会在反向凸轮后以逼近速度沿相反方向继续进行。 
当到达硬限位开关后，动态值的默认设置生效。而不会按照急停减速机制进行减速。

注意

避免运动到机械端位止动装置

可通过以下措施之一确保机器在反方向上不会运动到一个机械端位止动装置：

• 保持较低的逼近速度。

• 增加组态的默认加速度/减速度。

• 增加硬限位开关和机械挡块之间的距离。

主动回零到硬限位开关 (S7-1500, S7-1500T)
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如果轴上只有硬限位开关可用，并且没有单独的数字量输入可用作回原点标志，则可将轴回

原点到硬限位开关。

注意

避免运动到机械挡块

采取以下措施之一，以确保回原点激活且以硬限位开关作为回原点标志时，机器不会发生

机械停止：

• 保持较低的逼近速度。

• 增加组态的加速度/减速度。

• 增加硬限位开关和机械挡块之间的距离。

• 选择相对于机械挡块在轴的遍历范围方向上的起始位置偏移量。

操作步骤

要将硬限位开关的信号用作回原点标志，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的工艺对象组态中，导航至“扩展参数 > 回原点 > 主动回原点”(Extended parameters 
> Homing > Active homing)。

2. 在“选择回原点模式”(Select the homing mode) 字段中，选择“通过数字量输入使用回原点
标志”(Use homing mark via digital input) 选项。

3. 对于“数字量输入回原点标记/凸轮”(Digital input homing mark/cam)，选择硬限位开关的 PLC 
变量，例如“HwLimitPos”。

4. 在“电平选择”(Level selection) 下为数字量输入选择适当的信号电平。

5. 在“逼近方向”(Approach direction) 字段中，选择逼近数字量输入的方向：

– 正方向：正向位置值方向的逼近方向

– 负方向：负向位置值方向的逼近方向

6. 在“回原点方向”(Homing direction) 字段中，选择逼近数字量输入的回原点标志以进行回原
点的方向：

– 正方向：正向位置值方向的回原点方向

– 负方向：负向位置值方向的回原点方向

7. 在“回原点标志”(Homing mark) 字段中，选择数字量输入的哪一侧用作回原点标志。以下建
议适用于硬限位开关，以免轴在机械停止方向上不必要地遍历过远。

– 负向硬限位开关的正方向

– 正向硬限位开关的负方向

8. 在“逼近速度”(Approach velocity) 下，设置逼近硬限位开关的速度。所有组态的起始位置偏
移量将以相同的速度遍历。

9. 在“回原点速度”(Homing velocity) 下，设置逼近回原点标志的速度。
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10.如果起始位置与回原点标志位置不同，请在“回原点偏移”(Home position offset) 下输入相应
的回原点偏移值。轴以逼近速度逼近起始位置。回原点到硬限位开关时，建议进行以下设置，
以便沿遍历范围方向或机械挡块移动到起始位置。 
– 负向硬限位开关：起始位置偏移量 ≥ 0
– 正向硬限位开关：起始位置偏移量 ≤ 0

11.对于“起始位置”(Home position)，组态起始位置的绝对起始位置坐标。当运动控制指令
“MC_Home”在“Mode”= 5 的情况下执行时，此处组态的起始位置将生效。

12.通过运动控制指令“MC_WriteParameter”禁用现有的硬限位开关。

13.要启动主动回原点，请在用户程序中调用“MC_Home”指令。

– 要通过工艺对象中已组态的起始位置使工艺对象回原点，请在“Mode”= 5 的情况下调用

“MC_Home”指令。

– 要通过参数“Position”起始位置中的起始位置使工艺对象回原点，请在“Mode”= 3 的情

况下调用“MC_Home”指令。

14.将轴移回到硬限位开关之间的工作区域。

15.通过“MC_WriteParameter”运动控制指令激活现有的硬限位开关。
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被动回原点 (S7-1500, S7-1500T)

使用回原点输出凸轮和零位标记被动回原点 (S7-1500, S7-1500T)

回原点运动示例

下图所示为使用以下设置进行回原点运动的示例： 
• 使用参考凸轮和零位标记被动回原点

• 正向回原点

运动顺序

① 使用运动控制指令“MC_Home”激活被动回原点

② 从用户中按照运动控制作业进行运动。

当轴或编码器的实际值按照指定的回原点方向进行运动时，则启用参考凸轮和回

原点标志的检测。

③ 检测参考输出凸轮

④ 远离参考输出凸轮

远离参考凸轮时，将启用回原点标志检测。

⑤ 检测回原点标记

运动控制
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说明

如果在远离参考凸轮后但在检测回原点标志前运动方向发生改变，则必须再次检测参考

凸轮。运动控制指令“MC_Home”保持启用状态。

要求

• 数字量输入作为 PLC 变量

• 该工艺对象已启用。

操作步骤

要使用参考凸轮和零位标记被动使工艺对象回原点，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的工艺对象组态中，导航至“扩展参数 > 回原点 > 被动回原点”(Extended parameters 
> Homing > Passive homing)。

2. 在“选择回原点模式”(Select the homing mode) 字段中，选择“通过 PROFIdrive 报文使用参
考凸轮和零位标记”(Use reference cam and zero mark via PROFIdrive telegram) 选项。

3. 对于“数字量输入回原点标记/凸轮”(Digital input homing mark/cam)，选择数字量输入的 PLC 
变量。

4. 在“电平选择”(Level selection) 下为数字量输入选择适当的信号电平。

5. 在“回原点方向”(Homing direction) 字段中，选择逼近下一个零位标记以进行回原点的方向。

– 正方向：轴移向正向位置值的方向。

– 负方向：轴移向负向位置值的方向。

– 电流：当前有效的逼近方向用于回原点。

6. 对于“起始位置”(Home position)，组态起始位置的绝对起始位置坐标。当运动控制指令
“MC_Home”在“Mode”= 10 的情况下执行时，此处组态的起始位置将生效。

7. 要通过工艺对象中已组态的起始位置使工艺对象回原点，请在“Mode”= 10 的情况下调用
“MC_Home”指令。

8. 要直接在回原点作业执行时使工艺对象回原点并指定起始位置，请在“Mode” = 8 或“Mode” = 2 
的情况下调用“MC_Home”指令（不复位“已回原点”状态）。

9. 沿组态的回原点方向遍历轴。

– 在遍历参考凸轮后启用零位标记/回原点标志的检测。 
– 当检测到回原点标志时，将根据模式对轴或编码器的位置进行设置：

“Mode”= 10：位置 =“<TO>.Homing.HomePosition”变量中的值

“Mode”= 8 或“Mode”= 2：位置 =“Position”参数中的值

– 到达或检测到零位标记/回原点标志后，轴会立即回原点。

运动控制
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使用零位标记进行被动回零 (S7-1500, S7-1500T)

回原点运动示例

下图所示为使用以下设置进行回原点运动的示例： 
• 使用零位标记进行被动回原点

• 正向回原点

运动顺序

① 使用运动控制指令“MC_Home”激活被动回原点

② 从用户中按照运动控制作业进行运动

当轴或编码器的实际值按照指定的回原点方向进行运动时，则启用参考凸轮和回

原点标志的检测。

③ 检测回原点标记

要求

• 工艺对象已启用。
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操作步骤

要使用零位标记被动使工艺对象回原点，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的工艺对象组态中，导航至“扩展参数 > 回原点 > 被动回原点”(Extended parameters 
> Homing > Passive homing)。

2. 在“选择回原点模式”(Select the homing mode) 字段中，选择“通过 PROFIdrive 报文使用零
位标记”(Use zero mark via PROFIdrive telegram) 选项。

3. 在“回原点方向”(Homing direction) 字段中，选择逼近下一个零位标记以进行回原点的方向。

– 正方向：轴移向正向位置值的方向。

– 负方向：轴移向负向位置值的方向。

– 电流：当前有效的逼近方向用于回原点。

4. 对于“起始位置”(Home position)，组态起始位置的绝对起始位置坐标。当运动控制指令
“MC_Home”在“Mode”= 10 的情况下执行时，此处组态的起始位置将生效。

5. 要通过工艺对象中已组态的起始位置使工艺对象回原点，请在“Mode”= 10 的情况下调用
“MC_Home”指令。

6. 要直接在回原点作业执行时使工艺对象回原点并指定起始位置，请在“Mode” = 8 或“Mode” = 2 
的情况下调用“MC_Home”指令（不复位“已回原点”状态）。

7. 沿组态的回原点方向遍历轴。

– 在遍历参考凸轮后启用零位标记/回原点标志的检测。 
– 当检测到回原点标志时，将根据模式对轴或编码器的位置进行设置：

“Mode”= 10：位置 =“<TO>.Homing.HomePosition”变量中的值

“Mode”= 8 或“Mode”= 2：位置 =“Position”参数中的值

– 到达或检测到零位标记/回原点标志后，轴会立即回原点。
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使用数字量输入进行被动回零 (S7-1500, S7-1500T)

回原点运动示例

下图所示为使用以下设置进行回原点运动的示例： 
• 使用数字量输入进行被动回原点

• 正向回原点

• 数字量输入的正向侧回原点标记

运动顺序

① 使用运动控制指令“MC_Home”激活被动回原点

② 从用户中按照运动控制作业进行运动

当轴或编码器的实际值按照指定的回原点方向进行运动时，则启用参考凸轮和回

原点标志的检测。

③ 检测回原点标记

在本示例中，数字量输入的下降沿代表回原点标志。
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要求

• 数字量输入作为 PLC 变量

• 该工艺对象已启用。

操作步骤

要使用数字量输入被动使工艺对象回原点，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的工艺对象组态中，导航至“扩展参数 > 回原点 > 被动回原点”(Extended parameters 
> Homing > Passive homing)。

2. 在“选择回原点模式”(Select the homing mode) 字段中，选择“通过数字量输入使用回原点
标志”(Use homing mark via digital input) 选项。

3. 对于“数字量输入回原点标记/凸轮”(Digital input homing mark/cam)，选择数字量输入的 PLC 
变量。

4. 在“电平选择”(Level selection) 下为数字量输入选择适当的信号电平。

5. 在“回原点方向”(Homing direction) 字段中，选择逼近下一个零位标记以进行回原点的方向。

– 正方向：轴移向正向位置值的方向。

– 负方向：轴移向负向位置值的方向。

– 电流：当前有效的逼近方向用于回原点。

6. 在“回原点标志”(Homing mark) 字段中，选择数字量输入的哪一侧用作回原点标志。

– 正方向

– 负方向

7. 对于“起始位置”(Home position)，组态起始位置的绝对起始位置坐标。当运动控制指令
“MC_Home”在“Mode”= 10 的情况下执行时，此处组态的起始位置将生效。

8. 要通过工艺对象中已组态的起始位置使工艺对象回原点，请在“Mode”= 10 的情况下调用
“MC_Home”指令。

9. 要直接在回原点作业执行时使工艺对象回原点并指定起始位置，请在“Mode” = 8 或“Mode” = 2 
的情况下调用“MC_Home”指令（不复位“已回原点”状态）。

10.沿组态的回原点方向遍历轴。

– 在遍历参考凸轮后启用零位标记/回原点标志的检测。 
– 当检测到回原点标志时，将根据模式对轴或编码器的位置进行设置：

“Mode”= 10：位置 =“<TO>.Homing.HomePosition”变量中的值

“Mode”= 8 或“Mode”= 2：位置 =“Position”参数中的值

– 到达或检测到零位标记/回原点标志后，轴会立即回原点。
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取消被动回零 (S7-1500, S7-1500T)

要求

• 使用指令“MC_Home”（“Mode”= 2、8、10）被动回原点的作业已启动。

• 工艺对象尚未回原点。

操作步骤

要取消被动回原点的活动作业，请按以下步骤操作：

• 在“Mode”= 9 的情况下调用“MC_Home”指令。

– 如果用于被动回原点（“Mode”= 2、8、10）的活动“MC_Home”作业被另一个“Mode”
= 9 的“MC_Home”作业超驰，则可通过参数“CommandAborted”= TRUE 来取消正在运

行的作业。

– “Mode”= 9 的超驰作业可通过参数“Done”= TRUE 发出成功执行的信号。

直接回零 (S7-1500, S7-1500T)
根据所组态的模式，定位轴/同步轴或外部编码器工艺对象的位置可通过 MC_Home 进行绝

对设置或相对设置。  

要求

• 工艺对象处于位置控制的模式。

操作步骤

以绝对方式设置实际位置

要以绝对方式设置实际位置，请执行以下操作：

1. 在运动控制指令“MC_Home”的“Position”参数中输入绝对实际位置。

2. 调用运动控制指令“MC_Home”，其中参数“Mode”= 0。
将位置设为“Position”参数中的值。

以相对方式设置实际位置

要以相对方式设置实际位置，请执行以下操作：

1. 在运动控制指令“MC_Home”的“Position”参数中输入相对实际位置。

2. 调用运动控制指令“MC_Home”，其中参数“Mode”= 1。
将位置设定为当前位置加上“Position”参数中指定的值。
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在固定挡块处直接回零

为在固定挡块处直接回零，必须在用户程序中设定所有运动。直接在用户程序中更改组态数

据。固定挡块用作回零标记。

注意

手动遍历到固定挡块的速度过快

手动移动轴的速度过快会导致机器损坏。

慢速/低速手动移动轴。组态合适的力矩限值。

要以绝对或相对方式将位置设置在固定挡块处，请执行以下操作：

1. 通过运动控制指令“MC_TorqueLimiting”激活合适的固定挡块检测。

2. 通过运动控制指令“MC_WriteParameter”禁用现有的硬限位开关。

3. 使用合适的运动作业将轴移动到固定挡块处。例如，使用运动控制指令“MC_MoveRelative”或
“MC_MoveJog”。

4. 轴到达固定挡块后，使用运动控制指令“MC_Home”执行直接回零操作。

5. 将轴移回到硬限位开关之间的工作区域。

6. 通过运动控制指令“MC_WriteParameter”激活硬限位开关。

7. 使用运动控制指令“MC_TorqueLimiting”禁用固定挡块检测。

说明

如果一个轴有多个编码器，则在参数“模式”= 0 的情况下进行位置修正后，所有编码器的传

感器的位置偏移也将适用。这样可以防止传感器偏移。

设置设定值位置 (S7-1500, S7-1500T)
可将轴或编码器的位置设定值设置为绝对值或相对值。

要求

• 编码器值有效 (<TO>.StatusSensor[1..4].State = 2)

操作步骤

以绝对方式设置位置设定值

运动控制
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要以绝对方式设置位置设定值，请按以下步骤操作：

1. 在运动控制指令“MC_Home”的“Position”参数中输入绝对位置设定值。

2. 调用运动控制指令“MC_Home”，其中参数“Mode”= 11。
工艺对象的设定位置设置为“Position”参数的值。跟随误差仍存在。

以相对方式设置位置设定值

要以相对方式设置位置设定值，请按以下步骤操作：

1. 在运动控制指令“MC_Home”的“Position”参数中输入相对位置设定值。

2. 调用运动控制指令“MC_Home”，其中参数“Mode”= 12。
工艺对象的设定位置移位了“Position”参数的值。跟随误差仍存在。

绝对值调节 (S7-1500, S7-1500T)
在进行绝对值编码器调整时，运动控制将确定永久性存储在 CPU 上的绝对值偏移量。   
可将轴或编码器的实际位置设置为绝对值或相对值。

要求

• 工艺对象处于位置控制的模式。

• 实际编码器值有效（“<TO>.Statussensor[1..4].State”= 2）。

以绝对方式指定位置

要在以绝对方式指定位置的情况下执行绝对值编码器调整，请在参数“Mode”= 7 并且

“Position”= 绝对位置设定值的情况下调用运动控制指令“MC_Home”。
要调整可操作编码器，请在参数中输入“Sensor”= 0。
要调整不可操作编码器，请在参数“Sensor”中输入编码器的编号。(S7-1500T)
将当前位置设为“Position”参数值。

绝对值编码器偏移量永久性保存在“<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEncoderOffset”变量中。

以相对方式指定位置

要在以相对方式指定位置的情况下执行绝对值编码器调整，请在参数“Mode”= 6 并且

“Position”= 当前位置的偏移值的情况下调用运动控制指令“MC_Home”。
要调整可操作编码器，请在参数中输入“Sensor”= 0。
要调整不可操作编码器，请在参数“Sensor”中输入编码器的编号。(S7-1500T)

运动控制
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以“Position”参数值对当前位置进行位移。 
绝对值编码器偏移量永久性保存在“<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEncoderOffset”变量中。

开启 CPU 后恢复位置

绝对实际值（带绝对值设置）（测量范围 > 遍历范围）

轴位置直接取自当前的实际编码器值。遍历范围必须在编码器测量范围内。这表示，编码器

的过零位置不能位于行进范围内。

控制器开启时，轴位置由绝对编码器实际值确定。

绝对实际值（带循环绝对值设置）（测量范围 < 遍历范围）

编码器的绝对值在其测量范围内。控制器包括所运行的测量范围，从而可超出测量范围确定

正确的轴位置。

关闭控制器时，所运行过的测量范围将存储在控制器中的保持性存储区中。

在下次上电时，会将保存的遍历测量范围考虑到实际位置值的计算范围内。

注意

关闭控制器时，轴的运动会与实际值发生偏离。

在关闭控制器时，如果轴或编码器移动了编码器测量范围一半以上的距离，则控制器中的

实际值与机械轴的位置不再相符。 

复位编码器的绝对值偏移

要复位始终存储在 CPU 内的绝对值偏移量，请按以下步骤操作：

1. 将编码器类型更改为增量。

2. 将工艺对象下载到 CPU。
将删除始终存储的绝对值偏移量。

3. 将编码器类型更改回绝对值编码器。

4. 将工艺对象下载到 CPU。
再次指定轴的位置。
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将用于设备更换的绝对值编码器调整保存在 SIMATIC 存储卡上

使用此“MC_SaveAbsoluteEncoderData”运动控制指令，可以将编码器类型为“绝对值”或

“循环绝对值”的所有工艺对象的绝对值编码器调整数据保存在 SIMATIC Memory Card 上。

数据以“AbsEncoderData.dat”形式保存在 SIMATIC Memory Card 的“UserFiles”文件夹中。要

在更换设备时将绝对值编码器调整的数据转存到新的 SIMATIC CPU 中，请将 SIMATIC 存储卡

插入新的 SIMATIC CPU 中。

此外，还可以将“AbsEncoderData.dat”文件复制到另一个 SIMATIC 存储卡的“UserFiles”文件夹

中并使用该 SIMATIC 存储卡。 
还可在 CPU 的 Web 服务器中复制“AbsEncoderData.dat”文件。请注意，“UserFiles”文件夹在

“Filebrowser”Web 页面上受写保护。“AbsEncoderData.dat”文件必须作为用户文件下载。自

动分配到“UserFiles”文件夹。

新 CPU 加载的项目必须满足以下要求，才能在更换设备时使用通过

“MC_SaveAbsoluteEncoderData”保存的数据：

• 相同的编码器组态

• 相同的工艺对象名称

• 相同数量的工艺对象数据块

新 CPU 不得包含任何有效的绝对值编码器调整值。可以删除绝对值编码器调整值，例如，在

不使用“格式化存储卡”(Format memory card) 选项的情况下复位为出厂设置。

如果加载的项目和新 CPU 满足要求，则在更换设备时 CPU 启动期间会传输保存在 SIMATIC 
Memory Card 上的绝对值编码器调整数据。之后不需要新的绝对值编码器调整。

更换设备并将备份数据从 SIMATIC Memory Card 传输到 CPU 后，SIMATIC Memory Card 上
的备份会自动重命名（“AbsEncoderData.bak”）且不再使用。在诊断缓冲区中输入“绝对值

编码器调整的数据备份已成功恢复”(The data backup for the absolute encoder adjustment 
was successfully restored)。
AUTOHOTSPOT

增量式编码器调整 (S7-1500, S7-1500T)
通过增量式编码器调整，可以在“MC_Home”处设置增量式编码器的绝对位置，“Mode”= 13。
如果所选编码器是可操作编码器，则在回零期间，设定值会自动调整为校准的实际值。轴不

会执行补偿运动。回零后，轴的实际值等于编码器的实际值。

对于带有多个编码器的轴：与“模式”= 0 不同，位置偏移不适用于所有编码器，通过参数

“Mode”= 13 进行位置校正。这意味着实际位置值可能在编码器之间存在偏差。使用 
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MC_SetSensor 且模式 = 1（不同步实际位置）和激活位置控制切换编码器时，两个编码器

的附加差值会作为附加控制偏差并可触发补偿运动。

在增量式编码器调整期间，增量式编码器的位置不会永久性保存在 CPU 中。在断电后值会

丢失。

要求

• 增量编码器

• 工艺对象启用，位置控制；或工艺对象禁用

• 不存在活动的报警

操作步骤

要进行增量式编码器调整，调用运动控制指令“MC_Home”（参数“模式”= 13，“位置”= 绝
对位置设定值）。

要调整可操作编码器，请在参数“传感器”(Sensor) 中输入“0”。
要调整不可操作编码器，请在参数“传感器”(Sensor) 中输入编码器的编号。(S7-1500T)
将当前位置设为“Position”参数值。

使带外部零位标记的 SINAMICS 驱动装置回零 (S7-1500, S7-1500T)
对于带有外部零位标记的 SINAMICS 驱动装置，如果在回零时进行同步，则必须在发出外部

零位标记信号之前执行。即，在正行程方向上，在上升沿时进行同步；在负行程方向上，在

下降沿时进行同步。

通过将信号反相，也可发出外部零位标记信号之后执行同步。可通过 SINAMICS 参数 p490 在
驱动装置上设置反相。 
可在 SINAMICS 参数 p495 中设置编码器零位标记或外部零位标记的回零操作。
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反向间隙补偿启用后回到原点 (S7-1500, S7-1500T)

主动和被动回零“MC_Home”（“模式”= 2、3、5、8、10）
始终沿同一方向将轴移至起始位置。选择“正向”(positive) 或“反向”(negative) 作为回零方

向。

说明

在达到回零标志之前，必须沿回零方向遍历完整的反向间隙。

直接回零“MC_HOME”（“模式”= 0.1）
在直接回零之前或期间，始终沿同一方向移动轴。如果在直接回零期间沿其它方向移动轴，

则补偿间隙周围的轴位置无效。

绝对值编码器调整“MC_Home”（“模式”= 6.7）
为了能将实际编码器值明确分配给绝对编码器的轴位置，设置绝对编码器调整的绝对值偏移

时，必须将反向间隙的位置也考虑在内。反向间隙的位置在进行绝对编码器调整期间或之前，

通过轴的行进方向确定。使用“绝对回零方向”参数组态轴的行进方向。控制器再次接通后，

如果第一个遍历运动的方向为绝对回零方向的反向，则轴的遍历距离为反向间隙的大小。

在绝对编码器值调整已经执行完毕的情况下，如果控制器接通时反向间隙的位置对应于与设

置绝对编码器偏移时的轴位置相关的反向间隙的位置，则只有在控制器关断后再次打开，轴

位置才能正确显示。否则，轴位置会偏离显示的轴位置， 多可偏离反向间隙大小的上限。

控制器在接通时会记录实际编码器值，但如果轴不遍历，则无法推算出反向间隙的位置。轴

首次遍历并且遍历距离至少为反向间隙的大小时，工艺对象会再次显示实际机械位置。 

增量式编码器调整“MC_Home”（“模式”= 13）
((tbd V18))

参见

反向间隙补偿 (页 1694)
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复位“回零后”状态 (S7-1500, S7-1500T)

增量编码器

在下列情况中，将重设“已回原点”状态，并且必须重新回原点工艺对象。

• 传感器系统出错/编码器故障

• 启动“Mode”= 5、3、8、10 的某个“MC_Home”作业

（一旦逼近回零标记，“已回零”状态会立即设为“TRUE”。）

• 更换 CPU
• 更换 SIMATIC 存储卡

• 关闭电源

• 存储器复位

• 修改编码器组态

• 重新启动工艺对象

• 将 CPU 恢复为出厂设置

• 将不同的项目传送到控制器

使用新的增量式编码器时，需要再次使其回原点。 

绝对编码器

在下列情况中，将重设“已回原点”状态，并且必须重新回原点工艺对象。

• 更换 CPU
• 将编码器类型更改为增量编码器

• 将 CPU 恢复为出厂设置

• 将不同的项目传送到控制器

当您使用新绝对编码器时，需要再次将其回原点。 
复位 CPU 存储器或升级一个项目时，无需重新调整绝对值编码器。
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变量：回原点 (S7-1500, S7-1500T)
以下工艺对象变量可用于回原点操作：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusWord.X11 
(HomingCommand)

回原点作业正在运行

<TO>.StatusWord.X5 
(HomingDone)

工艺对象已回原点

<TO>.ErrorWord.X10 
(HomingFault)

回原点过程中出错

<TO>.StatusSensor[1..4].Adjusted 编码器回原点

说明

估算“StatusWord”、“ErrorWord”和“WarningWord”中的位数

请注意《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 
WarningWord 的评估”部分中的信息。

逼近参考输出凸轮

变量 说明

<TO>.Homing.ApproachDirection 逼近参考输出凸轮的起始方向或行进方向

<TO>.Homing.ApproachVelocity 逼近参考输出凸轮的速度

逼近回原点位置

变量 说明

<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.
Direction

回原点方向

<TO>.Homing.ReferencingVelocit
y

逼近回原点标记的速度

逼近起始位置

变量 说明

<TO>.Homing.ApproachVelocity 移动至原点的速度
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位置

变量 说明

<TO>.Homing.AutoReversal 硬限位开关处进行反向

<TO>.Homing.HomePosition 回原点位置

<TO>.StatusSensor[1..4].AbsEnco
derOffset

调整绝对编码器后计算的偏移量

主动回原点的参数

变量 说明

<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.
Mode

回原点模式

<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.
SideInput

数字量输入侧

<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.
Direction

回原点方向或逼近方向

<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.
DigitalInputAddress

数字量输入的地址

<TO>.Sensor[1..4].ActiveHoming.
HomePositionOffset

回原点标志距离起始位置的偏移量

被动回原点的参数

变量 说明

<TO>.Sensor[1..4].PassiveHoming
.Mode

回原点模式

<TO>.Sensor[1..4].PassiveHoming
.SideInput

数字量输入侧

<TO>.Sensor[1..4].PassiveHoming
.Direction

回原点方向或逼近方向

<TO>.Sensor[1..4].PassiveHoming
.DigitalInputAddress

数字量输入的地址

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1774 编程和操作手册, 11/2022



位置监视功能 (S7-1500, S7-1500T)
以下功能适用于在定位轴/同步轴工艺对象中对定位和运动进行监视：

• 位置监视 (页 1775)
实际定位值必须在指定时间内到达定位窗口，且在该定位窗口停留一段 短停留时间。   

• 跟随误差监视 (页 1776)
根据一个与速度有关的误差极限对跟随误差进行监视。 大允许跟随误差取决于速度设

定值。   
• 停止信号 (页 1778)

当实际速度到达停止窗口并在 短停留时间内停留在该窗口时，指示轴的停止状态。

如果违反监视条件，则将输出工艺报警。工艺对象将根据报警响应进行响应。

位置监视 (S7-1500, S7-1500T)
定位监控功能将在设定值计算结束时对实际位置的状态进行监控。   
一旦速度设定值达到零值，则实际位置值必须介于定位窗口的容差时间范围内。实际值在定

位窗口内的停留时间必须超出 短停留时间。

如果在定位运动结束时达到实际位置且用时在容差时间内，并在 短停留时间内位于定位窗

口，则在工艺数据块中对“<TO>.StatusWord.X6 (Done)”进行设置。 短停留时间结束后，还

对相应运动控制指令的“Done”参数进行设置。这样就完成了一个运动作业。

下图所示为时间顺序和定位窗口：
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各种设定值插补操作方式中的位置监视都相同。例如，设定值插补完成的方式如下所示。

• 设定值到达目标位置

• 通过运动控制指令“MC_Halt”或“MC_Stop”，在运动期间使用位置控制停止

违反位置监视条件

在下列情况下，将通过位置监视输出工艺报警 541，并禁用工艺对象（报警响应：取消启

用）。

• 在容限时间内，实际值未到达定位窗口。

• 在 短停留时间内，实际值离开定位窗口。

组态定位监视

可以在定位轴/同步轴组态的“扩展参数 > 位置监视 > 位置监视”(Extended parameters > 
Position monitoring > Position monitoring) 下找到定位监视。

请按下列步骤操作：

1. 在“定位窗口”(Positioning window) 字段中，组态定位窗口的大小。如果轴已经位于该窗口
内，则认为该位置即为要“到达”的位置。

2. 在“容差时间”(Tolerance time) 字段中，组态时间，在该时间内，位置值必须到达定位窗口。

3. 在“ 短停留时间”(Minimum dwell time) 字段中，组态当前位置值在定位窗口中至少须保持
“ 短停留时间”的时间。
推荐的设置：为避免长时间暂停，请为动态定位任务设置介于 0 ms 和 20 ms 之间的值。

跟随误差监控 (S7-1500, S7-1500T)
跟随误差是设定位置与实际位置之间的差值，以驱动装置上轴的连接为基准。以下错误中包

含轴的引导行为。跟随误差的大小取决于速度。跟随误差还包含来自干扰变量的部分。

根据与速度相关的跟随误差限值对定位轴/同步轴工艺对象的跟随误差进行监视。允许跟随

误差取决于速度设定值。 
当速度小于一个可调整的速度下限时，将允许跟随误差指定为常量。 
而高于该速度下限值时，允许跟随误差则随速度设定值按比例增长。可组态的 大允许跟随

误差即为 大速度限制。
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跟随误差的计算

计算跟随误差时，不会将设定值到驱动器的传输时间和实际位置值到控制器的传输时间计算

在内。因此，控制器到驱动装置间的设定值以及驱动装置到控制器间实际位置值的传输时间

不在跟随误差范围内。因此，跟随误差的值不等于控制器中可用的位置设定值减去现有的实

际位置所得的差值。

跟随误差是通过从 Ti + To + TDC + TServo 之前的延迟位置设定值中减去控制器中的实际位置计

算得出的。

对于以下条件，跟随误差的计算有效：

• 带和不带 DSC 的位置控制

• 带和不带位置控制回路预控制的组态

• 通过 PROFIdrive 报文或模拟量输出组态驱动装置耦合

警告界限

跟随误差可指定警告界限。警告界限是与当前允许跟随误差进行相比后的一个百分比值。如

果达到跟随误差的警告界限，则将输出工艺报警信息 522。该信息仅仅为警告信息，不包含

任何报警响应。

超出允许的跟随误差范围

如果超过允许的跟随误差，则将输出工艺报警信息 521，同时禁用工艺对象（报警响应：取

消启用）。

激活力/扭矩限值时，可以取消激活对允许跟随误差的监控。

启用和组态跟随误差监视

可以在定位轴/同步轴组态的“扩展参数 > 位置监视 > 跟随误差”(Extended parameters > 
Position monitoring > Following error) 下找到跟随误差监视。

选中“启用跟随误差监控”(Enable following error monitoring) 复选框。

要组态跟随误差监控，请按以下步骤操作：

1. 在“跟随误差”(Following error) 字段中，以轴位置的测量单位组态低速时允许的跟随误差（无
跟随误差的动态调整）。

2. 在“ 大跟随误差”(Maximum following error) 字段中，以轴位置测量单位输入 大允许跟随
误差。
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3. 在“开始动态调整”(Start of dynamic adjustment) 字段中，以轴速度的测量单位输入要动态
调整跟随误差的速度。达到该速度时即开始调整跟随误差，直至达到 大速度时的 大跟随
误差。

4. 在“警告级别”(Warning level) 字段中，输入允许的跟随误差的百分比，从达到该百分比时开
始输出警告。
示例：当前 大跟随误差为 100 mm。警告级别被组态为 90%。如果当前跟随误差的值大于 
90mm，则会输出工艺报警 522“跟随误差容差警告”。该信息仅仅为警告信息，不包含任何
报警响应。

基于活动动态滤波器的跟随误差计算的参数分配 
跟随误差通过从 Ti、To、TDC 和 TServo 的延迟插补位置设定值中减去当前实际位置值计算得出。

计算跟随误差时，不考虑工艺对象中的动态滤波器或驱动装置中的附加滤波器对位置设定值

产生的减速度。因此，相对于动态滤波器之前的位置设定值，计算出的跟随误差更大。 
为正确计算跟随误差，组态一个额外的延时时间 
<TO>.FollowingError.AdditionalSetpointDelayTime，此时间内在计算跟随误差时会延迟位

置设定值。 

停止信号 (S7-1500, S7-1500T)
当实际速度到达停止窗口并在 短停留时间内停留在该窗口时，指示轴的停止状态。

组态静止状态检测

可以在定位轴/同步轴组态的“扩展参数 > 位置监视 > 停止信号”(Extended parameters > 
Position monitoring > Standstill signal) 下找到静止状态检测。

请按下列步骤操作：

1. 在“停止窗口”(Standstill window) 字段中，以轴速度的测量单位组态停止窗口的大小。
为了避免重复切换“<TO>.Statusword.X7 (Standstill)”位，当退出停止窗口时，滞后会在内部
起作用。要再次退出停止窗口，实际速度必须略高于为“停止窗口”(Standstill window) 组态
的速度。 

2. 在“停止窗口中的 短停留时间”(Minimum dwell time in standstill window) 字段中，组态轴
速度必须保持在停止窗口中以进行静止状态检测的持续时间（以秒为单位）。
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变量：位置监视功能 (S7-1500, S7-1500T)

停止信号

以下工艺对象变量与位置监视和停止信号相关：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusWord.X7 (Standstill) 当实际速度到达停止窗口，且未在 短停留时间内离

开时，设置为“TRUE”。 
停止信号仅出现在定位轴/同步轴上。

<TO>.StatusWord.X6 (Done) 定位轴/同步轴

当实际速度值在容差时间内到达定位窗口，且在 短

停留时间内停留在该窗口，则设置为值“TRUE”。
转数轴

当运动结束后且速度设定值等于零时，设置为“TRUE”。
<TO>.ErrorWord.X12 
(PositioningFault)

发生定位错误。

位置和时间

变量 说明

<TO>.PositioningMonitoring.Toler
anceTime

到达定位窗口前的 大允许时间

设定值插补结束后开始计时。

<TO>.PositioningMonitoring.Min
DwellTime

在定位窗口停留的 短时间

<TO>.PositioningMonitoring.Wind
ow

定位窗口

停止信号

变量 说明

<TO>.StandstillSignal.VelocityThr
eshold

停滞信号的速度阀值

<TO>.StandstillSignal.MinDwellTi
me

低于速度阀值的 短停留时间
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跟随误差监视

以下工艺对象变量可用于跟随误差的监视操作：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusPositioning.Following
Error

当前跟随误差

<TO>.ErrorWord.X11 
(FollowingErrorFault)

状态指示，表明跟随误差过大

<TO>.WarningWord.X11 
(FollowingErrorWarning)

状态指示，表明已达到跟随误差警告的限值

控制位

变量 说明

<TO>.FollowingError.EnableMonit
oring

启用/禁用跟随误差监控

定时器

变量 说明

<TO>.FollowingError.AdditionalSe
tpointDelayTime

位置设定值的附加减速时间常量，用于以轴的时间单

位计算跟随误差

限值

变量 说明

<TO>.FollowingError.MinVelocity 大跟随误差的特性曲线的较低速度设定值

<TO>.FollowingError.MinValue 低于“<TO>.FollowingError.MinVelocity”时的允许跟随

误差

<TO>.FollowingError.MaxValue 大轴速度时的 大允许跟随误差

<TO>.FollowingError.WarningLev
el

百分比值形式的警告限值，与 大允许跟随误差相关

（与特性曲线速度相关）
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组态控制回路 (S7-1500, S7-1500T)
工艺对象连同驱动装置中的控制器一起，构成级联控制系统。 内侧的控制级联是电流控制，

下一级联是速度控制。二者均位于驱动装置中。位置控制器是 外侧的级联，在工艺对象中。

定位轴/同步轴的位置控制器是一个使用或不使用预控制速度的闭环 P 控制器。使用伺服增

益系数设置比例作用控制器的增益。

启用位置控制时，编码器系统、实际值计算、控制器和监视器均处于激活状态。

如果位置控制处于非活动状态，则编码器系统、实际值计算和监视在实际值侧激活。

位置控制器组态

组态定位轴/同步轴工艺对象的位置控制器：

• 控件方法

– 支持动态伺服控制 (DSC) 的驱动装置中的位置控制 (页 1781)
– PLC 中的位置控制 (页 1783)

• 位置控制器从何处获取值？

– 在 PLC 中组态位置控制器 (页 1785)
– 使用 DSC 为驱动装置组态位置控制器 (页 1784)

• 设定值滤波器

– 组态动态滤波器 (页 1786)
在调试期间优化位置控制器。

• 优化位置控制器 (页 1800)

更多信息

有关轴控制和控制器优化的更多信息，请参见西门子工业在线支持中的常见问题解答条目 
109779884 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109779884)。

支持动态伺服控制 (DSC) 的驱动装置中的位置控制 (S7-1500, S7-1500T)
如果驱动装置支持动态伺服控制 (DSC)，则可使用驱动装置中的位置控制器。如果使用支持 
DSC 的报文以及驱动装置中的位置控制器，DSC 会自动激活。

通常，在转数控制回路的时钟周期内，可在驱动装置中执行位置控制器。这样，便可设置更

高的位置控制器增益（Kv 因子），并针对高动态驱动装置的参考变量序列和干扰变量校正

提高动态响应。
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使用 SINAMICS 驱动装置时，DSC 属于一种标准情况，因为驱动装置中更快的控制周期（例

如 125 μs）会带来更高的控制质量。

下图所示为带有 DSC 和预控制时的有效控制结构：

① 运动控制插补器

② 内部考虑转数控制回路替代时间

③ 控制器与驱动装置之间的通信

要求

使用 DSC 时必须满足以下要求：

• 将驱动装置的电机编码器（报文中的第一个编码器）用作工艺对象的第一个编码器。

• 在驱动装置上组态以下 PROFIdrive 报文之一：

– 标准报文 5 或 6
– SIEMENS 报文 105 或 106

操作步骤

要使用 DSC 在驱动装置中为定位轴/同步轴组态位置控制，请按以下步骤操作：

1. 在工艺对象的组态中，导航到“扩展参数 > 控制回路 > 动态伺服控制 (DSC)”(Extended 
parameters > Control loop > Dynamic Servo Control (DSC))。

2. 选择“驱动装置中的位置控制（启用 DSC）”(Position control in the drive (DSC enabled)) 选项。

3. 应用驱动装置中的值。
使用 DSC 为驱动装置组态位置控制器 (页 1784)
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信号流程图

有关定位轴/同步轴工艺对象的信号流程图形式的控制结构的更多信息，请参见附录 
(页 1934)。

PLC 中的位置控制 (S7-1500, S7-1500T)
位置控制器在运动控制应用周期中执行，例如，在 MC‑Servo [OB91]中为 4 ms。
通过 CPU 中的位置控制，可采用等时同步或非等时同步方式连接驱动装置。如果驱动装置

支持等时同步模式，也可以采用等时同步方式进行连接。有关如何采用等时同步方式连接驱

动装置的说明，请参见“添加和组态驱动装置 (页 1642)”。
下图所示为控制器中的位置控制的有效控制结构： 

① 运动控制插补器

② 内部考虑信号传播时间和转数控制回路替代时间

③ 控制器与驱动装置之间的通信

操作步骤

要在 CPU 中为定位轴/同步轴组态位置控制，请按以下步骤操作：

1. 在工艺对象的组态中，导航到“扩展参数 > 控制回路 > 动态伺服控制 (DSC)”(Extended 
parameters > Control loop > Dynamic Servo Control (DSC))。

2. 选择“PLC 中的位置控制”(Position control in the PLC) 选项。

3. 在“位置控制”(Position control) 下，组态预控制、转数控制回路替代时间和增益（Kv 因子）
的值。
在 PLC 中组态位置控制器 (页 1785)
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信号流程图

有关定位轴/同步轴工艺对象的信号流程图形式的控制结构的更多信息，请参见附录 
(页 1934)。

使用 DSC 为驱动装置组态位置控制器 (S7-1500, S7-1500T)
在组态的“扩展参数 > 控制回路 > 位置控制”(Extended parameters > Control loop > Position 
control) 下为定位轴/同步轴组态值的自动采用。 
有关如何使位置控制器采用的值适应您的轴的说明，请参见“优化位置控制器 (页 1800)”部
分。

从驱动装置自动传输

如果已使用 SINAMICS Startdrive 组态和优化了已分配的驱动装置，则可以应用该驱动装置的 
Kv 系数值和转数控制回路替代时间值。

要求：

• 驱动装置已链接至相应工艺对象。

• 已启用动态伺服控制 (DSC)。
驱动装置已优化

仅当使用“一键优化”(OBT) 功能对分配的驱动装置进行优化后，才能进行显示。

• 显示为绿色：驱动装置已优化

• 显示为灰色：驱动装置未优化

优化驱动装置上的值

通过绿色箭头进入 Startdrive 中的驱动装置组态。可在其中优化驱动装置。

从驱动装置中获取值

单击此按钮时，会将值从驱动装置传输到工艺对象。

• 增益（Kv 因子）工艺对象采用来自驱动装置的值的 50%。

• 转数控制回路替代时间：工艺对象采用来自驱动装置的值。
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  SINAMICS Startdrive 离线 SINAMICS Startdrive 在线

监视关闭 应用驱动装置的离线值。

这些值将作为起始值传输到工艺对

象。

应用驱动装置的在线值。

这些值将作为起始值传输到工艺对

象。

监视开启 应用驱动装置的离线值。

这些值将作为实际值传输到工艺对

象。

应用驱动装置的在线值。

这些值将作为实际值传输到工艺对

象。

在 PLC 中组态位置控制器 (S7-1500, S7-1500T)
在组态的“扩展参数 > 控制回路 > 位置控制”(Extended parameters > Control loop > Position 
control) 下为定位轴/同步轴组态位置控制器的值。 
下面说明了有关组态值的基础知识。 
有关如何在调试期间为您的轴设置合适的位置控制器值的说明，请参见“优化位置控制器 
(页 1800)”部分。

需要在驱动装置上单独优化速度控制器。

预控制

在该字段中，组态百分比形式的速度预控制。

在位置控制过程中可使用速度预控制 大程度消除跟随误差。因此，可实现更快的定位，因

为参考变量的作用更快。

使用速度预控制时，速度设定值将额外切换到位置控制器的输出中。您可以设定添加该设定

值时的权重。

采用数字驱动装置耦合时，速度预控制应为 100％。 

转数控制回路替代时间

在此字段中，组态转数控制回路替代时间 (Tvtc)。
转数控制回路替代时间包含在平衡滤波器中。

平衡滤波器是闭环转数控制回路的简化模型。平衡滤波器用于防止位置控制器在加速和减速

阶段覆盖速度调节变量。为此，位置控制器的位置设定值延迟了转数控制回路替代时间，该

时间与速度预控制有关。
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有关转数控制回路替代时间的组态，请注意以下几点：

• 如果不使用任何速度预控制 (0%)，则转数控制回路替代时间的组态不相关。

• 如果使用速度预控制 (>0%) 并将转数控制回路替代时间设置为 0.0 s（默认值），则轴将

超调。要找到正确的设置，请优化位置控制器。

增益（Kv 因子）

在该字段中，组态位置控制回路的增益 Kv。
Kv 因数影响以下参数：

• 定位精度和停止控制

• 运动的一致性

• 定位时间

实际轴的机械状态（硬度越高）越好，可以组态的 Kv 因子越大。这样可以减小跟随误差，实

现更快的动态响应。

组态动态滤波器 (S7-1500, S7-1500T)

适用于

• 定位轴

• 同步轴

使用

大部分相互独立运行的轴通常相互独立地进行优化。如果需要在整个系统中进行交互，则在

优化各个轴之后进行动态调整可能会很有用。 
机器中涉及的轴通常具有不同的机械结构。在优化各个轴的速度和位置控制器时，轴将具有

不同的动态值。组态动态滤波器以使轴的动态响应相互适应。

对于具有不同转数控制回路替代时间的同步操作组件中的轴，我们建议使用动态滤波器进行

动态调整。可以精确地同步引导轴和跟随轴或两个跟随轴之间的实际遍历运动，因为所涉及

的轴会出现相同的跟随误差。

对于具有不同运动机构轴的转数控制回路替代时间 Tvtc 的运动机构，需要动态调整来以高轮

廓精度行进插补路径运动。 
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说明

动态滤波器是一个可参数化的 PT2 设定值滤波器，具有时间常量 T1、T2 和一个额外的可参

数化死区时间 Tt。可使用滤波器将具有较高动态值的轴调整为具有 低动态值的轴。动态滤

波器可针对每个定位轴和同步轴单独参数化。 
默认情况下，在轴上禁用动态滤波器。要在轴上激活动态滤波器，请在工艺对象的组态中启

用动态滤波器，并将定时器 T1、T2 或 Tt 中的至少一个组态为大于 0.0 的值。

Tt1) T1 T2 激活的动态滤波器

0.0 0.0 0.0 动态滤波器未激活（默认）

>0.0 0.0 0.0 通过死区时间确定的精确设定值延迟

0.0 >0.0 0.0 无额外死区时间的 PT1 设定值滤波器

>0.0 >0.0 0.0 含额外死区时间的 PT1 设定值滤波器

0.0 0.0 >0.0 无额外死区时间的 PT1 设定值滤波器

>0.0 0.0 >0.0 含额外死区时间的 PT1 设定值滤波器

0.0 >0.0 >0.0 无额外死区时间的 PT2 设定值滤波器

>0.0 >0.0 >0.0 含额外死区时间的 PT2 设定值滤波器

1) 死区时间 Tt 在内部限制为 MC_Servo 应用周期值的 16 倍。值较高时不输出报警。 

动态滤波器对于有和没有 DSC 的位置控制都是有效的。动态滤波器延迟插补器的计算位置

和速度设定值。

两个 PT1 滤波器的串联构成一个 PT2 滤波器。PT1/PT2 滤波器用作低通滤波器。这可以平滑

处理插补的位置和速度设定值。对于 PT2 滤波器的阻尼滤波器 D，D >= 1。PT2 滤波器不能

振动。

阻尼度 D 使用下式计算。 

角频率 ω 使用下式计算。
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操作步骤 
1. 首先，优化所有轴。 
2. 确定所有轴的速度控制环路替代时间 Tvtc (<TO>.DynamicAxisModel.VelocityTimeConstant)。

示例：
轴 1：Tvtc = 0.004 s 
轴 2：Tvtc = 0.006 s 
轴 1 是更具动态性的轴。差值为 0.002 s。

3. 在轴 1 的组态中启用动态滤波器。 
4. 将轴 1 的动态滤波器的有效时间常量（时间常量 T1、T2、Tt 的总和）组态为 0.002 s。根据首

选的滤波器行为，为动态滤波器的参数分配设置以下变量之一。在工艺对象的组态中，将显
示阶跃响应的图形表示。

– PT1：T1 = 0.002 s 
– PT2：T1 = 0.001 s，T2 = 0.001 s 
– 无平滑处理的精确设定值延迟：Tt = 0.002 s  

5. 参数化动态滤波器的延时时间，以计算轴 1 处的跟随误差。
<TO>.FollowingError.AdditionalSetpointDelayTime = 0.002 s
跟随误差监控 (页 1776)
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关闭和开启位置控制 (S7-1500, S7-1500T)
在非位置控制模式下，可以使用以下运动控制指令关闭和重新开启轴的位置控制：

• MC_Power
• MC_MoveVelocity
• MC_MoveJog
• MC_MotionInVelocity
非位置控制模式在工艺对象的变量中指示（“<TO>.StatusWord.X28 
(NonPositionControlled)”= TRUE）。

MC_Power
通过“MC_Power.Enable”= TRUE 且参数“StartMode”= 0，可启用轴且不带位置控制。位置控

制仍关断，直至另一个运动控制指令更改了位置控制状态。 

MC_MoveVelocity 和 MC_MoveJog
“PositionControlled”= FALSE 时，“MC_MoveVelocity”或“MC_MoveJog”作业将强制执行非位

置控制操作。

“PositionControlled”= TRUE 时，“MC_MoveVelocity”或“MC_MoveJog”作业将强制执行位置控

制操作。

作业完成后，所选模式仍然有效。

MC_MotionInVelocity 和 MC_MotionInPosition
“PositionControlled”= FALSE 的“MC_MotionInVelocity”作业将强制执行非位置控制操作。

“PositionControlled”= TRUE 的“MC_MotionInVelocity”作业将强制执行位置控制操作。

作业完成后，所选模式仍然有效。

“MC_MotionInPosition”作业将强制执行位置控制操作。

附加运动控制指令的影响

启动以下运动控制指令时，将强制执行轴的位置控制操作：

• MC_Home，“Mode”= 3、5
• MC_MoveAbsolute
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• MC_MoveRelative
• MC_MoveSuperimposed
• MC_MotionInPosition
• MC_GearIn
• MC_GearInPos (S7-1500T)
• MC_CamIn (S7-1500T)
相应作业完成后，位置控制仍保持激活。

运动控制指令“MC_Halt”和“MC_Stop”可在位置控制操作和非位置控制操作中执行。位置控制

的状态不会由“MC_Halt”/“MC_Stop”更改。

即使在非位置控制操作中，由“MC_TorqueLimiting”激活的扭矩限值仍然有效。

变量：闭环控制 (S7-1500, S7-1500T)
以下工艺对象变量与控制回路相关：

参数

变量 说明

<TO>.PositionControl.Kv 闭环位置控制的比例增益

<TO>.PositionControl.Kpc 定位系统的速度预控制（以 % 表示）

<TO>.PositionControl.EnableDSC 启用 DSC
<TO>.DynamicAxisModel.Velocity
TimeConstant

转数控制回路替代时间 [s]
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参数

变量 说明

<TO>.PositionControl.Control‐
DifferenceQuantization.Mode

量化类型

连接带有步进电机接口的驱动器时的量化组态

0 无量化

1 对应于编码器精度的量化

2 对直接值进行量化（在

“<TO>.PositionControl.ControlDifference‐
Quantization.Value”中输入的值）

使用参数视图（数据结构）进行组态。

<TO>.PositionControl.Control‐
DifferenceQuantization.Value

量化值

组态对直接值进行量化的值（“<TO>.PositionControl.‐
ControlDifferenceQuantization.Mode”= 2）
以轴的位置单位指定量化值。 
使用参数视图（数据结构）进行组态。

以下工艺对象变量与动态滤波器相关：

参数

变量 说明

<TO>.SetpointFilter.DynamicFilter
.Mode

动态滤波器模式 
0 动态滤波器未激活

1 PT1/PT2 滤波器 + 死区时间 
<TO>.SetpointFilter.DynamicFilter
.T1

PT2 滤波器的第一个时间常量，以轴的时间为单位

<TO>.SetpointFilter.DynamicFilter
.T2

PT2 滤波器的第二个时间常量，以轴的时间为单位

<TO>.SetpointFilter.DynamicFilter
.Tt

动态滤波器的附加死区时间，以轴的时间为单位

<TO>.StatusServo.PositionAfterDy
namicFilter

动态滤波器后的位置设定值

6.1.2.3 调试 (S7-1500, S7-1500T)

以下说明信息介绍了在对设备的运动控制组件进行调试时的执行步骤。
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自动化系统中其它组件的调试步骤，取决于特定的设备配置。有关调试（非运动控制）的信

息，请参见《自动化系统 S7-1500 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
59191792)》系统手册。

调试指南 (S7-1500, S7-1500T)
这些指南中对具有运动控制功能的设备的调试步骤的进行了介绍。以下将以定位轴工艺对象

为例，说明具体的操作步骤。

要求

• 已完成以下组件的组态：

– CPU
– 总线通信

– 驱动装置

– 工艺对象

• 已创建用户程序。

• 已完成 CPU 和相关 I/O 的接线。

• 已完成驱动装置的调试和优化。

操作步骤

要调试设备的运动控制相关组件，请按以下步骤操作：

步骤 要执行的操作 TIA Portal 中的操作步骤

接通 CPU 接通电源及 CPU。 -
“禁用”位置控制器 将位置控制回路的增益（Kv 因子）设置为 0。 

（该设置可以避免因位置控制回路的参数错误而导致驱动

装置发生不必要的移动。）

“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 控制回路的设置 > 控制回

路”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Settings of 
the control loop > Control 
loop)
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步骤 要执行的操作 TIA Portal 中的操作步骤

激活预控制 将预控制设置为 100%。 “工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 控制回路的设置 > 控制回

路”(Technology object > 
Configuration > Extended 
parameters > Settings of 
the control loop > Control 
loop)

将项目加载到 CPU 中 将 CPU 切换为 STOP 模式。

将项目下载到 CPU 中（加载硬件和软件）。

• “工具栏 > 停止 
CPU”(Toolbar > Stop 
CPU)

• “工具栏 > 下载到设

备”(Toolbar > Download 
to device)

创建与 CPU 的在线连

接

选择“在线与诊断 > 在线访问”(Online & Diagnostics > 
Online Access) 下方的复选框“接收消息”(Receive 
messages)。 
组态 TIA Portal 的界面，并创建与 CPU 的在线连接。

• 设备组态

• “在线与诊断 > 在线访

问”(Online & Diagnostics 
> Online Access)

禁用与运动控制相关

的用户程序

为避免与轴控制面板产生冲突，请在用户程序中锁定启用

工艺对象 ("MC_Power.Enable" = FALSE)。
• PLC 编程

• 运动控制指令

评估未决的消息 在巡视窗口中评估消息显示。解决造成工艺报警的问题。

确认工艺报警。

“巡视窗口 > 诊断 > 消息显

示”(Inspector window > 
Diagnostics > Message 
display)

检查硬限位开关 单击硬限位开关。检查消息显示是否正确（工艺报警 
531）。确认工艺报警。

“巡视窗口 > 诊断 > 消息显

示”(Inspector window > 
Diagnostics > Message 
display)
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步骤 要执行的操作 TIA Portal 中的操作步骤

检查驱动装置的连接

和组态（设定值）

将 CPU 切换为 RUN 模式。打开轴控制面板并接管主控制

权 (页 1795)。 
请按以下步骤操作：

• 启用工艺对象。

⇒ 驱动装置必须自动接通，并在需要时释放制动装

置。保持在该位置。

• 在正方向上以点动模式 (页 1798)缓慢移动轴。

⇒ 驱动装置必须移动。实际位置值必须增加（正方

向）。

• 禁用 (页 1806)该工艺对象。

⇒ 驱动装置必须自动关闭，并在需要时使用制动装置。

“工艺对象 > 调试 > 轴控制面

板”(Technology object > 
Commissioning > Axis 
control panel)

检查驱动装置的连接

和组态（实际值）

• 检查实际值的标定（旋转方向、距离评估和编码器的

精度）

⇒ 实际机械位置的变更必须与实际值的变更相匹配。

如有偏差，请在“工艺对象 > 扩展参数 > 机
械”(Technology object > Extended parameters > 
Mechanics) 下更正为机械分配的参数。

• 对于绝对值编码器，检查绝对值编码器的调整情况。

为此，将轴移至遍历范围的起点，然后关闭系统。重

新启动后，检查编码器的实际值是否正确。同样，在

遍历范围终点重复此步骤。如果存在偏差，请更正以

下内容：

– “工艺对象 > 与编码器之间的数据交

换”(Technology object > Data exchange with 
encoder) 下的高精度设置

– 编码器的过零位置

过零位置可通过在拆卸状态下旋转编码器来更改。

对于可编程编码器，可以通过参数分配调整过零位

置。过零位置必须处于遍历范围之外。

• “工艺对象 > 诊断 > 
PROFIdrive 报
文”(Technology object > 
Diagnostics > PROFIdrive 
telegram)

• “工艺对象 > 调试 > 轴控

制面板”(Technology 
object > Commissioning 
> Axis control panel)

指定动态参数 对于轴的每次遍历运动，在轴控制面板中输入动态参数 
(页 1799)。

 

检查参考速度 在正方向上以点动模式 (页 1798)缓慢移动轴。

⇒ 显示的当前速度必须与速度设定值相匹配。

如果所显示的当前速度与速度设定值有明显偏差，则调整

参考速度。

• “工艺对象 > 硬件接口 > 
数据交换”(Technology 
object > Hardware 
interface > Data 
exchange)

• “工艺对象 > 调试 > 轴控

制面板”(Technology 
object > Commissioning 
> Axis control panel)
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步骤 要执行的操作 TIA Portal 中的操作步骤

回原点轴 必要时，可以使轴回原点 (页 1797)或设置起始位置。  
优化位置控制器 可通过优化 (页 1800)调试功能，优化位置控制回路的增

益 (Kv)。
为此，可根据需要来调整以下误差限制。

“工艺对象 > 调试 > 优
化”(Technology object > 
Commissioning > 
Optimization)

将增益 Kv 传输到项

目。

输入通过组态数据中的优化功能所确定的增益 Kv。将项

目加载到 CPU 中。

“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 
> 控制回路”(Technology 
object > Configuration > 
Extended parameters > 
Control loop)

启用与运动控制相关

的用户程序

在用户程序中解锁启用工艺对象 ("MC_Power.Enable" = 
TRUE)。

• PLC 编程

• 运动控制指令

检查用户程序的功能 检查用户程序中编程的功能。 • 检查表和强制表

• 在线与诊断功能

调试其它工艺对象 如果要调试其它工艺对象，请再次执行相应的操作步骤。请见上文。

接管主控制并启用轴 (S7-1500, S7-1500T)
在调试期间使各个轴遍历。无需用户程序。

通过轴控制面板可对工艺对象进行主控制，并控制轴的运动。

轴控制面板位于转数轴、定位轴和同步轴工艺对象项目树的“工艺对象 > 调试”(Technology 
object > Commissioning) 下。

通过优化，可接管主控制并优化位置控制器的增益和转数控制回路替代时间。

在“工艺对象 > 调试”(Technology object > Commissioning) 下优化定位轴和同步轴工艺对象。

警告

意外轴运动

在调试期间，轴可能会执行意外运动（例如，因驱动装置或工艺对象组态错误）。当使用

轴控制面板移动引导轴时或在优化期间，任何同步的跟随轴也会移动。

因此，在使用轴控制面板进行操作之前或在优化期间，请采取以下预防措施：

• 确保操作员可随时按下急停开关。

• 启用硬限位开关。

• 启用软限位开关。

• 确保启用了跟随误差监控。

• 确保要移动的轴上未耦合跟随轴。
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要求

• 项目已创建并下载到 CPU 中。

• CPU 必须处于 RUN 模式。

• 工艺对象已通过用户程序禁用（“MC_Power.Enable”= FALSE）。

• 工艺对象的调试未被 TIA Portal 的其它实例使用。

操作步骤

按照以下步骤控制轴：

1. 要获取对工艺对象的主控制权限并建立与 CPU 的在线连接，请单击“主控制”(Master control) 
区域中的“激活”(Activate) 按钮。
将显示一条警告消息。

2. 必要时，需调整设备状况监视，然后单击“确定”(OK)。
3. 要启用工艺对象，则需在“轴”(Axis) 区域中单击“启用”(Enable) 按钮。

设置设备状况监视时间

监视时间 结果

过低 由于超出监视时间而频繁返回主控制，并且轴以 大减速度停止，因

为 TIA Portal 和 CPU 之间的通信时间长于组态的监视时间。

合适 不超过监视时间，当在线连接丢失或超出状况监视时间时，轴会及时

停止。建议：1000 ms 至 2000 ms
过高 即使 TIA Portal 与 CPU 之间的连接中断或 TIA Portal 与 CPU 之间的通

信时间过长，轴也仍会继续以轴控制面板的 后设定值移动。轴未及

时停止，因为监视时间仍在运行。

结果

与 CPU 建立了在线连接，轴控制面板或优化接管工艺对象的主控制，并启用了工艺对象。

轴控制面板或优化具有主控制权时的行为

轴只能通过轴控制面板或优化运行。对轴的访问被另一个 TIA Portal 实例阻止。 
用户程序对该工艺对象的功能无任何影响。拒绝从用户程序到工艺对象执行运动控制作业，

并报告错误（“ErrorID”= 16#8012：轴控制面板已启用）。

在再次接管主控制之前，对轴组态的更改不会生效。
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在以下情况下，轴控制面板或优化将保留主控制并且轴保持移动：

• 轴控制面板/优化嵌入在 TIA Portal 中，可以切换到不同的窗口，例如切换到跟踪。使用

拆分编辑器空间选项可同时使用轴控制面板和轨迹。

在以下情况下，轴控制面板或优化将保留主控制但以 大减速度停止轴。

• 轴控制面板或优化在 TIA Portal 中被替换，在 TIA Portal 中切换到不同的窗口，例如，切

换到项目树。切换到 TIA Portal 之外的窗口。

• “停止”(Stop) 按钮被另一个对话窗口隐藏或由于滚动而不再可见。

在以下情况下，轴以 大减速度停止，轴控制面板/优化将主控制权返回给用户程序。

• 与 CPU 的在线连接失败，状况监视时间已过。将显示错误消息“ErrorID”= 16#8013。
调整警告中设备状况监视的时间。

• 与 CPU 的在线连接会因通信负载过高而受损。在报警显示日志中输入以下消息：“调试

错误。控制器和 TIA Portal 之间的设备状况故障”。调整警告中设备状况监视的时间。

• 对话窗口（例如“另存为”(Save as)）会覆盖轴控制面板或优化。

使用轴控制面板进行回零 (S7-1500, S7-1500T)
通过回原点，可创建工艺对象的位置和机械位置之间的关系。同时将工艺对象中的实际位置

值指定为回原点标记。该回原点标记代表一个已知的机械位置。 
“回原点”(Homing) 模式对应于“Mode”= 3 时的主动回原点。工艺对象定位轴/同步轴将根据主

动回原点 (页 1748)的组态执行回原点运动。 
轴控制面板中的“设置起始位置”(Set home position) 操作模式对应于“Mode”= 0 时的直接回

原点（绝对）。

更多关于回原点的详细信息，请参见“回原点 (页 1742)”部分。

说明

带绝对值编码器的轴

绝对值编码器调整在轴控制面板中不可用。通过“Mode”= 6 或 7 的情况下的运动控制指令

“MC_Home”执行绝对值编码器调整。

使轴主动回原点

要求

• 轴已在轴控制面板中启用。

• 必须组态主动回原点 (页 1748)参数。
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操作步骤

1. 在“操作模式”(Operating mode) 下，从下拉列表中选择“回原点”(Homing)。 
2. 在“位置”(Position) 文本框中输入起始位置。 
3. 输入加速度、减速度和加加速度的设定值。

4. 单击“开始”(Start) 按钮。将开始回原点运动。

结果

轴执行在“主动回原点”(Active homing) 下组态的回原点运动。 

设置轴的起始位置

要求

• 轴已在轴控制面板中启用。

操作步骤

1. 在“操作模式”(Operating mode) 下，从下拉列表中选择“设置起始位置”(Set home position)。
2. 输入轴要回到的位置。

3. 单击“开始”(Start) 按钮。 
结果

输入的位置已设置为实际位置，轴状态设置为“已回原点”(Homed)。

使用轴控制面板遍历轴 (S7-1500, S7-1500T)

要求

• 轴已在轴控制面板中启用。

• 加速度、减速度和加加速度的设定值已输入在控制区中。

• 轴已归位（绝对定位轴）。

点动轴

在轴控制面板的“点动”(Jog) 操作模式下，运动命令通过点动来完成。

1. 在“操作模式”(Operating mode) 下，从下拉列表中选择“点动”(Jog)。
2. 要沿正方向运动轴，使“正向”(Forward) 按钮保持按下状态。

3. 要沿负方向运动轴，使“反向”(Backward) 按钮保持按下状态。
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在轴控制面板中指定速度/速率

对于“速度/速率设定值”(Velocity/speed setpoint) 操作模式，轴将按指定的速度移动，直到

将其停止。

系统将按照“控制器”(Controller) 下指定的设定值执行运动指令。

1. 在“操作模式”(Operating mode) 下拉列表中选择“速度/速率设定值”(Velocity/speed 
setpoint)。

2. 在“速度设定值”(Velocity setpoint) 文本框中输入速度/速率设定值。 
3. 要沿正方向运动轴，则需单击“正向”(Forward) 按钮。

4. 要沿负方向运动轴，单击“反向”(Backward) 按钮。

5. 单击“停止”(Stop) 按钮停止轴。

相对定位轴

定位通过指定距离和在“控制”(Control) 下分配的动态参数作为受控的相对遍历运动方式执行。

1. 在“操作模式”(Operating mode) 下拉列表中，选择条目“相对定位”(Relative positioning)。 
2. 指定要移动的轴的距离。可以指定负向距离；会反转遍历方向。通过单击“正向”(Forward) 按

钮，轴将沿负向移动，反之亦然。  
3. 指定遍历运动的动态参数。 
4. 要将轴移动指定距离，请单击“正向”(Forward) 按钮。要将轴沿相反方向移动指定距离，请

单击“反向”(Backward) 按钮。 
5. 单击“停止”(Stop) 按钮停止遍历运动。

绝对定位轴

定位通过指定距离和在“控制”(Control) 下分配的动态参数作为受控的绝对遍历运动方式执行。

1. 在“操作模式”(Operating mode) 下拉列表中，选择“绝对定位”(Absolute positioning)。 
2. 输入目标位置。 
3. 指定遍历运动的动态参数。 
4. 无模数设置的轴：要将轴移动到指定的目标位置，请单击“开始”(Start) 按钮。  　 

有模数设置的轴：要将轴定位在模数范围内，请单击“正向”(Forward) 或“反向”(Backward) 
按钮。轴定位在模数运算范围内。模数运算范围以外的位置设置将重新计算至模数运算范围。 
　  

5. 单击“停止”(Stop) 按钮停止遍历运动。

在轴控制面板中指定动态值 (S7-1500, S7-1500T)
在轴控制面板的操作模式中，可指定遍历轴的动态值。 
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在使用轴控制面板之前组态动态限值，以便限制来自轴控制面板的指定动态值，并相应地进

行动态值的默认设置。  　 
在首次调试期间，应以较低的动态值遍历轴。将动态值减小到小于默认设置。轴的遍历符合

预期时，逐渐增加动态值。 　
 接下来，调整工艺对象组态中的动态默认值和动态限值。轴控制面板中的动态值不会自动

应用于工艺对象的组态。

为工艺对象设置的速度超驰或转数超驰在操作轴控制面板时有效。

动态值的默认设置

调用轴控制面板时动态值的默认设置如下：

动态值 默认值

速度/
速度设定值

未选择“回零”(Homing) 操作模式时轴遍历的速度或速率。

默认设置：“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 动态限

值”(Technology objects > Configuration > Extended parameters > 
Limits > Dynamics limits) 中组态的值的 10%。

加速度 轴遍历的加速度。

默认设置：“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 动态限

值”(Technology objects > Configuration > Extended parameters > 
Limits > Dynamics limits) 中组态的值的 10%。

减速度 轴遍历的减速度。

默认设置：“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 动态限

值”(Technology objects > Configuration > Extended parameters > 
Limits > Dynamic limits) 中组态的值的 100%。

加加速度 轴遍历的加加速度。

默认设置：“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 动态限

值”(Technology objects > Configuration > Extended parameters > 
Limits > Dynamic limits) 中组态的值的 100%。

优化位置控制器 (S7-1500, S7-1500T)
以下部分介绍如何使用轴控制面板优化驱动装置的位置控制器。
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具体操作方式取决于所分配的驱动装置：

• 使用 Startdrive 组态的具有 DSC 的 SINAMICS 驱动装置

• 不使用 Startdrive 组态的具有 DSC 的 SINAMICS 驱动装置

• 不使用 DSC 的驱动装置

要求

• CPU 必须处于 RUN 模式。

• 项目已创建并下载到 CPU 中。

• 工艺对象已通过用户程序禁用（“MC_Power.Enable”= FALSE）。

• 工艺对象的轴控制面板未被 TIA Portal 的其它安装使用。

• 轴已启用可进行调试。

使用 Startdrive 组态的具有 DSC 的 SINAMICS 驱动装置的操作步骤

要优化位置控制器，请按以下步骤操作：

1. 可在“测量组态”(Measurement configuration) 区域中组态测试步的距离、持续时间和动态值。

2. 单击“优化驱动装置的值”(Optimize values in drive) 旁的绿色箭头。
随即进入 Startdrive 对驱动装置进行优化。

3. 使用一键优化 (OBT) 在 Startdrive 中自动优化控制器。

4. 导航回轴的优化。
“驱动装置已优化”(Drive optimized) 显示为绿色。

5. 单击“应用来自驱动装置的值”(Apply values from drive) 按钮。
将应用以下值：

– 增益（Kv 因子）工艺对象采用来自驱动装置的值的 50% (r5276)。
– 转数控制回路替代时间：工艺对象采用来自驱动装置的值 (r5277)。
驱动装置在线连接到 SINAMICS Startdrive 中的驱动装置时，应用驱动装置的在线值。驱动装
置未在线连接到 SINAMICS Startdrive 中的驱动装置时，应用驱动装置的离线值。

6. 单击“向前”(Forward) 或“向后”(Backward) 按钮，启动正向或反向优化测试步骤。
在指定持续时间内，将根据指定距离输出设定值。轴将移动指定的一段距离。将在“跟
踪”(Trace) 区域创建运动的跟踪记录（设定值和实际值）。

7. 评估跟踪记录。

8. 如果优化结果未达到您的要求，可继续调节增益 (KV)。
9. 在项目中应用优化的参数。
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不使用 Startdrive 组态的具有 DSC 的 SINAMICS 驱动装置的操作步骤

要求：已在驱动装置的组态中执行了一键优化 (OBT) 控制器优化。如果使用替代方法在驱动

装置中进行控制器优化，则按照其它驱动装置的操作步骤继续操作。

要优化位置控制器，请按以下步骤操作：

1. 必要时，可在“测量组态”(Measurement configuration) 区域中组态测试步的距离、持续时间
和动态值。

2. 在“优化位置控制器”(Optimize position controller) 区域中，将以下值组态为实际值：

– 增益（Kv 因子）在工艺对象中应用来自驱动装置的参数 r5276 的值的 50%。

请注意：Kv(TO)=0.5*16.66666*Kv(r5276)
– 转数控制回路替代时间：在工艺对象中应用来自驱动装置的参数 r5277 的值

请注意：vtc(TO)=0.001*vtc(r5277)
3. 单击“向前”(Forward) 或“向后”(Backward) 按钮，启动正向或反向优化测试步骤。

在指定持续时间内，将根据指定距离输出设定值。轴将移动指定的一段距离。将在“跟
踪”(Trace) 区域创建运动的跟踪记录（设定值和实际值）。

4. 评估跟踪记录。

5. 如果优化结果未达到您的要求，可继续调节增益 (KV)。
6. 在项目中应用优化的参数。

其他驱动装置的操作步骤

对以下驱动装置使用此处所述操作步骤：

• 未通过 OBT 优化的包含 DSC 的 SINAMICS 驱动装置

• 不使用 DSC 的 SINAMICS 驱动装置

• 第三方驱动装置

要优化位置控制器，请按以下步骤操作：

1. 在“主控制”(Master control) 区域中，单击“激活”(Activate) 按钮，以激活工艺对象的主控
制，并建立与 CPU 的在线连接。
将显示一条警告消息。

2. 在“轴”(Axis) 区域中，单击“启用”(Enable) 按钮启用工艺对象。

3. 可在“测量组态”(Measurement configuration) 区域中组态测试步的距离和动态值。选择足够
长的测量周期来记录整个测量和轨迹。如果测量周期过短，将在输入值时显示警告。

4. 在“优化位置控制器”(Optimize position controller) 区域中，将以下值组态为实际值：

– 预控制：0.0
– 转数控制回路替代时间：0.0
– 增益（Kv 因子）10.0
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5. 单击“正向”(Forward) 或“反向”(Backward) 按钮，将按照正方向或负方向开始优化测试步。
为遍历指定的距离，使用梯形速度曲线。速度曲线根据指定的动态参数和距离计算得出。将在
“跟踪”(Trace) 区域创建运动的跟踪记录（设定值和实际值）。

说明

检查驱动装置中的电流或扭矩限制是否有效。要获得有意义的跟踪记录，在优化期间不

应激活这两个限制。为此，在使用报文 750 时记录变量 
<TO>.StatusTorqueData.ActualTorque 或直接检查驱动装置中的限制。

6. 评估跟踪记录。

7. 如果需要，增加“测量组态”(measurement configuration) 中用于“加速”和“减速”的值。

8. 在“优化位置控制器”(Optimize position controller) 区域中，将以下值组态为实际值：

– 预控制：100.0
– 转数控制回路替代时间：0.0
– 增益（Kv 因子）确定值的 90 %

9. 调节转数控制回路等效时间，直至不再发生超调。

10.将优化后的参数值作为起始值应用到项目中。

评估跟踪记录

未保存跟踪记录。请注意以下曲线的属性：

• 该曲线将显示一段很短的补偿时间。

• 但不会显示实际位置的任何反转运动。

• 在逼近位置设定值时，不会发生超调。

• 该曲线可以显示一个稳定的总体性能（无振荡的曲线）。

以下跟踪记录显示了稳定时间较长的曲线：
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以下跟踪记录显示了在逼近设定值时发生超调的曲线：

以下跟踪记录将显示增益 佳且整体响应稳定时的曲线：
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调节增益（Kv 因子） 
继续执行以下步骤以调节增益（Kv 因子）：

1. 增加每个测试步的值，例如以 5% 为增量。如果控制行为没有重大变化，则选择更多数量的步。

2. 单击“前进”(Forward) 或“后退”(Backward) 按钮，将按照正方向或负方向启动优化另一测试
步。

3. 评估跟踪记录。

4. 重复 1-3 个单位的测试步，直至不再发生超调。

调节转数控制回路替代时间

对于速度预控制，通过转数控制回路替代时间可生成简单的转数控制回路模型。这有助于在

加速和减速阶段，防止速度变量被位置控制器覆盖。为此，位置控制器的位置设定值延时了

转数控制回路替代时间，该时间与速度预控制有关。继续执行以下操作，调节转数控制回路

等效时间：

1. 增加每个测试步的值，例如以 1 ms 为增量。

2.“向前”(Forward) 或“向后”(Backward) 操作，执行其它测试步。

3. 评估跟踪记录。

4. 重复 1-3 个单位的测试步，直至不再发生超调。
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将位置控制器的优化参数值传送至项目

要将位置控制器的优化参数值传送至项目，请按照以下步骤进行操作：

1. 单击相应参数字段旁边的  图标。 
将显示一个值列表。

2. 在值列表的“项目起始值”(Project start value) 字段中输入测量值。这意味着该值将应用于项
目中工艺对象的组态。

3. 在“轴”(Axis) 区域中，单击“禁用”(Disable) 按钮禁用工艺对象。

4. 在“主控制”(Master control) 区域中，单击“释放”(Deactivate) 按钮可将主控制返回给用户程
序。

5. 将项目加载到 CPU 中。

更多信息

有关轴控制和轴优化的更多信息，请参见西门子工业在线支持中的常见问题解答条目 
109779884 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109779884)。

禁用轴并移交主控制权 (S7-1500, S7-1500T)

说明

不会自动将参数传送到工艺对象

返回主控制后放弃所组态的参数值。

并根据需要将值传输到组态中。使用“项目起始值”(Project start value) 值，可以在组态中应

用增益值、预控制和转数控制回路等效时间值。

要求

• 轴在轴控制面板/优化中启用。

• 所启用的工艺对象将执行相应的运动控制作业。  
• 速度控制和位置控制已激活。  
• 工艺对象的实际值有效。

操作步骤

按照以下步骤使用轴控制面板或优化禁用轴并移交主控制权：

1. 要禁用该工艺对象，则需在“轴”(Axis) 区域中单击“禁用”(Disable) 按钮。

2. 在“主控制权限”(Master control) 区域中，单击“取消激活”(Deactivate) 按钮将主控制权限返
回给用户程序。
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6.1.2.4 诊断 (S7-1500, S7-1500T)

运动控制诊断的说明仅限于 TIA Portal 中工艺对象的诊断视图、工艺报警和运动控制指令的

错误检测。

有关以下说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 (页 1501)文档：

• 诊断方式

• 工艺报警

• 运动控制指令中的错误 ID
有关 S7‑1500 CPU 系统诊断的详细说明，请参见功能手册《诊断 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/59192926)》。

速度控制轴工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)

状态和错误位 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位”(Technology object > Diagnostics 
> Status and error bits) 诊断功能监视工艺对象的状态和错误消息。在线操作时可使用诊断

功能。

下表列出了状态和错误消息的含义。括号中为相关的工艺对象变量。

轴状态

下表列出了可能的轴状态值：

状态 说明

仿真激活 在 CPU 中对轴进行仿真。设定值未输出至驱动装置。

已启用 该工艺对象已启用。可通过运动作业移动轴。

(<TO>.StatusWord.X0 (Enable))
错误 工艺对象中发生错误。有关错误的详细信息，请参见“错误”(Error) 

区域和该工艺对象的“<TO>.ErrorDetail.Number”和
“<TO>.ErrorDetail.Reaction”变量。

(<TO>.StatusWord.X1 (Error))
重新启动已激活 正在对工艺对象进行重新初始化。

(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive))
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状态 说明

轴控制面板已启用 已激活轴控制面板。轴控制面板将对工艺对象进行主控制。不能通

过用户程序来控制轴。

(<TO>.StatusWord.X4 (ControlPanelActive))
驱动装置就绪 驱动装置已准备就绪，可以执行设定值。

(<TO>.StatusDrive.InOperation)
需要重新启动 与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更改。

(<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged))

运动状态

下表列出了可能的轴运动状态值：

状态 说明

已完成（作业未运行）工艺对象没有激活的运动作业。

(<TO>.StatusWord.X6 (Done))
点动 通过运动控制指令“MC_MoveJog”的点动模式作业或轴控制面板，对

轴进行移动。

(<TO>.StatusWord.X9 (JogCommand))
速度设定值 通过运动控制指令“MC_MoveVelocity”的速度设定值作业或者通过轴

控制面板，对轴进行移动。

(<TO>.StatusWord.X10 (VelocityCommand))
恒定速度 轴以恒定速度移动或静止不动。

(<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity))
正在加速 轴正在加速。

(<TO>.StatusWord.X13 (Accelerating))
正在减速 轴正在减速。

(<TO>.StatusWord.X14 (Decelerating))
扭矩限值激活 至少预设力/力矩限制的阈值（默认为 90%）作用在轴上。

(<TO>.StatusWord.X27 (InLimitation))
主动停止作业 通过运动控制指令“MC_Stop”停止并禁用轴。

(<TO>.StatusWord2.X0 (StopCommand))
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警告

下表列出了可能的警告：

警告 说明

组态 在一定的时间内可以在内部调整一个或多个组态参数。

(<TO>.WarningWord.X1 (ConfigWarning))
作业被拒绝 作业无法执行。

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

(<TO>.WarningWord.X3 (CommandNotAccepted))
动态限值 动态值将限制为相应动态限值。

(<TO>.WarningWord.X6 (DynamicWarning))

错误

下表列出了可能的错误：

错误 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault))
组态 发生组态错误。

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault))
用户程序 用户程序的运动控制指令中发生错误，或在使用该指令的过程中出

错。

(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault))
驱动装置 驱动装置发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X4 (DriveFault))
数据交换 与所连接设备进行通信时出错。

(<TO>.ErrorWord.X7 (CommunicationFault))
I/O 访问逻辑地址时发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError))
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错误 说明

作业被拒绝 作业无法执行。

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行（如，工艺对象

未回原点）。

(<TO>.ErrorWord.X3 (CommandNotAccepted))
动态限值 动态值将限制为相应动态限值。

(<TO>.ErrorWord.X6 (DynamicError))

报警显示

要获取更多信息和对错误进行确认，可以通过单击“报警显示”(Alarm display) 链接访问巡

视窗口。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档中

的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

“StatusWord”变量（速度轴） (页 1834)
“ErrorWord”变量（速度轴） (页 1837)
“WarningWord”变量（速度轴） (页 1839)

运动状态 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > 
Motion status) 诊断功能监视轴的运动状态。在线操作中具有诊断功能。
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“设定值”(Setpoints) 区域

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

速度设定值 轴的速度设定值

 (<TO>.Velocity)
速度超驰 速度更正设定值（百分比形式）

运动控制指令中指定的速度设定值或轴控制面板上设定的速度设定

值与超驰信号发生叠加，并以百分比的形式更正。有效的速度更正

值范围为 0.0% 至 200.0%。

(<TO>.Override.Velocity)

“当前值”(Current values) 区域

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

实际速度 轴的实际速度

 (<TO>.ActualSpeed)

“动态限值”(Dynamic limits) 区域

此区域显示动态参数的限值。

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

速度 组态的 大速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity)
加速度 组态的 大加速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxAcceleration)
减速度 组态的 大减速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration)
加加速度 组态的 大加加速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

运动控制
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PROFIdrive 报文 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，“工艺对象 > 诊断 > PROFIdrive 报文(Technology object > Diagnostics > 
PROFIdrive telegram) 诊断功能用于监视驱动装置返回给控制器的 PROFIdrive 报文。在线操

作中具有诊断功能。

“驱动装置”(Drive) 区域

在此区域中，将显示驱动器返回给控制器的 PROFIdrive 报文中所包含的以下参数：

• 状态字“ZSW1”和“ZSW2”
• 将输出到驱动装置的速度设定值 (NSET)
• 从驱动装置发送信号的实际速度 (NACT)

定位轴工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)

状态和错误位 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位”(Technology object > Diagnostics 
> Status and error bits) 诊断功能监视工艺对象的状态和错误消息。在线操作时可使用诊断

功能。

下表列出了状态和错误消息的含义。括号中为相关的工艺对象变量。

轴状态

下表列出了可能的轴状态值：

状态 说明

仿真激活 在 CPU 中对轴进行仿真。设定值未输出至驱动装置。

(<TO>.StatusWord.X25 (AxisSimulation))
已启用 该工艺对象已启用。用户可基于运动作业移动轴。

(<TO>.StatusWord.X0 (Enable))
位置控制模式 轴处于位置控制的模式。

（反转 <TO>.StatusWord.X28 (NonPositionControlled)）
已回原点 工艺对象已回原点。成功创建了工艺对象的位置与机械位置之间的

关系。

(<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone))

运动控制
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状态 说明

错误 工艺对象中发生错误。有关错误的详细信息，请参见“错误”(Error) 
区域和该工艺对象的“<TO>.ErrorDetail.Number”和
“<TO>.ErrorDetail.Reaction”变量。

 (<TO>.StatusWord.X1 (Error))
重新启动已激活 正在对工艺对象进行重新初始化。

(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive))
轴控制面板已启用 已激活轴控制面板。轴控制面板将对工艺对象进行主控制。无法通

过用户程序对轴进行控制。

(<TO>.StatusWord.X4 (ControlPanelActive))
驱动装置就绪 驱动装置已准备就绪，可以执行设定值。

(<TO>.StatusDrive.InOperation)
编码器值有效 实际编码器值有效。

(<TO>.StatusSensor[1].State)
编码器值有效 
(S7‑1500T)

编码器 1、编码器 2、编码器 3 或编码器 4 的实际编码器值有效。

(<TO>.StatusSensor[1..4].State)
激活编码器 
(S7‑1500T)

实际可操作的编码器为编码器 1、编码器 2、编码器 3 或变码器 4。
(<TO>.OperativeSensor)

编码器值已回原点 编码器通过以下回原点类型之一实现回原点：

• 主动回原点

• 被动回原点

• 绝对编码器调整

• 增量式编码器调整

(<TO>.StatusSensor[1].Adjusted)
编码器回原点 
(S7-1500T)

编码器 1、编码器 2、编码器 3 或编码器 4 通过以下回原点类型之

一实现回原点：

• 主动回原点

• 被动回原点

• 绝对编码器调整

• 增量式编码器调整

(<TO>.StatusSensor[1..4].Adjusted)
需要重新启动 与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更改。

(<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged))

运动控制
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状态限位开关

下表列出了启用软限位开关和硬限位开关的可能情况：

状态 说明

逼近负向软限位开关。已逼近负方向上的软限位开关位置。

(<TO>.StatusWord.X15 (SWLimitMinActive))
逼近正向软限位开关。已逼近正方向上的软限位开关位置。

(<TO>.StatusWord.X16 (SWLimitMaxActive))
已逼近负方向上的硬

限位开关位置

已从负方向上逼近或超出硬限位开关。

(<TO>.StatusWord.X17 (HWLimitMinActive))
逼近正硬限位开关。 已从正方向上逼近或超出硬限位开关。

(<TO>.StatusWord.X18 (HWLimitMaxActive))

运动状态

下表列出了可能的轴运动状态值：

状态 说明

已完成（作业未运行）该工艺对象处未激活任何作业

(<TO>.StatusWord.X6 (Done))
回原点作业 工艺对象正在通过运动控制指令“MC_Home”或轴控制面板执行回原

点作业。

(<TO>.StatusWord.X11 (HomingCommand))
点动 轴正通过运动控制指令“MC_MoveJog”的点动模式作业进行移动。

(<TO>.StatusWord.X9 (JogCommand))
转速设定值 通过运动控制指令“MC_MoveVelocity”的速度规范作业或者通过轴控

制面板，对轴进行移动。

(<TO>.StatusWord.X10 (VelocityCommand))
定位作业 通过运动控制指令“MC_MoveAbsolute”或“MC_MoveRelative”的定

位作业或者通过轴控制面板，对轴进行移动。

(<TO>.StatusWord.X8 (PositioningCommand))
恒定速度 轴以恒定速度移动或静止不动。

(<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity))

运动控制
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状态 说明

停止 轴处于静止状态。

(<TO>.StatusWord.X7 (StandStill))
正在加速 轴正在加速。

(<TO>.StatusWord.X13 (Accelerating))
正在减速 轴正在减速。

(<TO>.StatusWord.X14 (Decelerating))
扭矩限值激活 至少预设力/力矩限制的阈值（默认为 90%）作用在轴上。

(<TO>.StatusWord.X27 (InLimitation))
主动停止作业 通过运动控制指令“MC_Stop”停止并禁用轴。

(<TO>.StatusWord2.X0 (StopCommand))
叠加运动 轴运动通过至少一个重叠的运动控制指令叠加。（OR 逻辑运算）

(<TO>.StatusWord.X23 (MoveSuperimposedCommand)) 
(<TO>.StatusWord2.X6 (MotionInSuperimposedCommand)) 
(<TO>.StatusWord2.X7 (HaltSuperimposedCommand)) 

警告

下表列出了可能的警告：

警告 说明

组态 正在对一个或多个组态参数进行临时内部调整。

(<TO>.WarningWord.X1 (ConfigWarning))
作业被拒绝 作业无法执行。

由于不符合必要的要求，因此无法执行运动控制指令。

(<TO>.WarningWord.X3 (CommandNotAccepted))
动态限值 动态值将限制为相应动态限值。

(<TO>.WarningWord.X6 (DynamicWarning))

运动控制
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错误

下表列出了可能的错误：

错误 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault))
组态 发生组态错误。

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault))
用户程序 用户程序的运动控制指令中发生错误，或在使用该指令的过程中出

错。

(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault))
驱动装置 驱动装置发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X4 (DriveFault))
编码器 编码器系统中发生错误。

(<TO>.StatusSensor[1].Error)
编码器 (S7‑1500T) 编码器 1、编码器 2、编码器 3 或编码器 4 的编码器系统出错。

(<TO>.StatusSensor[1..4].Error)
数据交换 与所连接设备进行通信时出错。

(<TO>.ErrorWord.X7 (CommunicationFault))
I/O 访问逻辑地址时发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError))
作业被拒绝 作业无法执行。

由于不符合必要的要求，因此无法执行运动控制指令（例如，工艺

对象未回原点）。

(<TO>.ErrorWord.X3 (CommandNotAccepted))
回原点 回原点过程中出错。

(<TO>.ErrorWord.X10 (HomingFault))
定位 在定位运动的结束位置处，定位轴定位错误。

(<TO>.ErrorWord.X12 (PositioningFault))
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错误 说明

动态限值 动态值将限制为相应动态限值。

(<TO>.ErrorWord.X6 (DynamicError))
跟随误差 超出了允许的 大跟随误差。

(<TO>.ErrorWord.X11 (FollowingErrorFault))
软限位开关 已到达软限位开关。

(<TO>.ErrorWord.X8 (SwLimit))
硬限位开关 已到达或超过硬限位开关位置。

(<TO>.ErrorWord.X9 (HWLimit))
适配 数据适配过程中出错。

(<TO>.ErrorWord.X15 (AdaptionError))

报警显示

要获取更多信息和对错误进行确认，可以通过单击“报警显示”(Alarm display) 链接访问巡

视窗口。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档中

的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

“StatusWord”变量（定位轴） (页 1888)
“ErrorWord”变量（定位轴） (页 1892)
“WarningWord”变量（定位轴） (页 1895)

运动状态 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > 
Motion status) 诊断功能监视轴的运动状态。在线操作中具有诊断功能。 
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“设定值”(Setpoints) 区域

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

目标位置 激活的定位作业的当前目标位置

目标位置值仅在执行定位作业时有效。

(<TO>.StatusPositioning.TargetPosition)
位置设定值 轴的位置设定值

(<TO>.Position)
速度设定值 轴的速度设定值

(<TO>.Velocity)
速度超驰 速度规范的修正百分比值

运动控制指令中指定的速度设定值或轴控制面板上设定的速度设定

值与超驰信号发生叠加，并以百分比的形式进行更正。有效的速度

更正值范围为 0.0% 至 200.0%。

(<TO>.Override.Velocity)

“当前值”(Current values) 区域

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

工作编码器 轴中工作编码器

实际位置 轴的实际位置

如果工艺对象未回零，则该值将显示为启用工艺对象时所在的位

置。 
(<TO>.ActualPosition)

实际速度 轴的实际速度

(<TO>.ActualVelocity)
跟随误差 轴的跟随误差

(<TO>.StatusPositioning.FollowingError)

“动态限值”(Dynamic limits) 区域

此区域显示动态参数的限值。

运动控制
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下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

速度 组态的 大速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity)
加速度 组态的 大加速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxAcceleration)
减速度 组态的 大减速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration)
加加速度 组态的 大加加速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

PROFIdrive 报文 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，“工艺对象 > 诊断 > PROFIdrive 报文”(Technology object > Diagnostics > 
PROFIdrive telegram) 诊断功能用于监视驱动器和编码器返回的 PROFIdrive 报文。在线操作

中将显示该诊断功能。

“驱动器”(Drive) 区域 
在此区域中，将显示驱动器返回给控制器的 PROFIdrive 报文中所包含的以下参数：

• 状态字“ZSW1”和“ZSW2”
• 将输出到驱动器的速度设定值 (NSET)
• 从驱动器发送信号的实际速度 (NACT)

“编码器”(Encoder) 区域

在 CPU S7-1500 的“编码器”(Encoder) 区域或 CPU S7-1500T 的“编码器 1”(Encoder 1) 至
“编码器 4”(Encoder 4) 区域中，来自 PROFIdrive 报文的以下参数由编码器显示给控制器。 
• 状态字“Gx_ZSW”
• 实际位置值“Gx_XIST1”（周期性实际编码器值）

• 实际位置值“Gx_XIST2”（绝对值编码器值）

运动控制
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工艺对象外部编码器 (S7-1500, S7-1500T)

状态和错误位 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位”(Technology object > Diagnostics 
> Status and error bits) 诊断功能监视工艺对象的状态和错误消息。在线操作时可使用诊断

功能。

下表列出了状态和错误消息的含义。括号中为相关的工艺对象变量。

编码器状态

下表列出了可能的外部编码器状态值：

状态 说明

编码器已启用 该工艺对象已启用。

(<TO>.StatusWord.X0 (Enable))
已回原点 工艺对象已回原点。成功创建了工艺对象的位置与机械位置之间的

关系。

(<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone))
错误 工艺对象中发生错误。有关错误的详细信息，请参见“错误”(Error) 

区域和该工艺对象的“<TO>.ErrorDetail.Number”和
“<TO>.ErrorDetail.Reaction”变量。

(<TO>.StatusWord.X1 (Error))
重新启动已激活 正在对工艺对象进行重新初始化。

(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive))
编码器值有效 实际编码器值有效。

(<TO>.StatusSensor[n].State)
编码器值已回原点 编码器通过以下回原点类型之一实现回原点：

• 主动回原点

• 被动回原点

• 绝对编码器调整

• 增量式编码器调整

(<TO>.StatusSensor[n].Adjusted)
需要重新启动 与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更改。

(<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged))

运动控制
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运动状态

下表显示了可能的作业执行状态：

状态 说明

已完成（作业未运行）工艺对象没有激活的运动控制作业。 
（除了由“MC_Power”作业启用的作业）

(<TO>.StatusWord.X6 (Done))
回原点作业 工艺对象正在通过运动控制指令“MC_Home”执行回原点作业。

(<TO>.StatusWord.X11 (HomingCommand))

错误

下表列出了可能的错误：

错误 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault))
组态 发生组态错误。

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault))
用户程序 用户程序的运动控制指令中发生错误，或在使用该指令的过程中出

错。

(<TO>.ErrorWord.X2 UserFault))
编码器 编码器系统中发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X5 (SensorFault))
数据交换 通信缺失或通信故障。

(<TO>.ErrorWord.X7 (CommunicationFault))
适配 数据适配过程中出错。

(<TO>.ErrorWord.X15 (AdaptionError))

运动控制
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报警显示

要获取更多信息和对错误进行确认，可以通过单击“报警显示”(Alarm display) 链接访问巡

视窗口。

更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档中

的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

“StatusWord”变量（外部编码器） (页 1917)
“ErrorWord”变量（外部编码器） (页 1918)
“WarningWord”变量（外部编码器） (页 1921)

运动状态 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > 
Motion status) 诊断功能监视实际编码器值。在线操作中具有诊断功能。

“当前值”(Current values) 区域

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

实际位置 轴的实际位置 
如果工艺对象未回零，则该值将显示为启用工艺对象时所在的位

置。 
(<TO>.ActualPosition)

实际速度 轴的实际速度

(<TO>.ActualVelocity)

PROFIdrive 报文 (S7-1500, S7-1500T)
可使用 TIA Portal 中的“工艺对象 > 诊断 > PROFIdrive 报文”(Technology object > Diagnostics 
> PROFIdrive telegram) 诊断功能来监视编码器的 PROFIdrive 报文。在线模式的工艺对象中

将显示该诊断功能。
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“编码器”(Encoder) 区域

在此区域中，将显示编码器返回给控制器的 PROFIdrive 报文中所包含的以下参数：

• 状态字“G1_ZSW”
• 实际位置值“G1_XIST1”（周期性实际编码器值）

• 实际位置值“G1_XIST2”（编码器的绝对值）

6.1.2.5 工艺对象数据块的变量 (S7-1500, S7-1500T)

速度轴工艺对象的变量 (S7-1500, S7-1500T)

图例 (S7-1500, S7-1500T)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 变量的值范围 - 小值到 大值

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。

W 工艺数据块中更改的有效性

DIR 直接：

值通过直接分配进行更改，并在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

CAL 调用运动控制指令时：

值会直接发生更改，并在调用用户程序中相应的运动控制指令后，下一个 
MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

RES 重新启动：

通过扩展指令“WRIT_DBL”对负载存储器中的起始值进行更改（写入负载存储器中的 
DB）。在重新启动工艺对象之后，更改才会生效。

RON 只读：

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。

实际值和设定值（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
以下变量显示工艺对象的设定值和实际值。

运动控制
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变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

Velocity LREAL - RON 速度设定值

ActualSpeed LREAL - RON 模拟量设定值 = 0.0 时：

电机的实际转速 1/min
Acceleration LREAL - RON 加速度设定值

VelocitySetpoint LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 输出速度设定值/转速设定值

“Simulation”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Simulation.<变量名称>”包含仿真模式的组态。在仿真模式下，无需实际驱

动器即可在 CPU 中仿真轴。

变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

Simulation. TO_Struct_AxisSimulation  
  Mode UDINT 0、1 RES1) 仿真模式

0 无仿真，正常运行

1 仿真模式

1) 工艺版本 V2.0：RON

“VirtualAxis”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.VirtualAxis.<变量名称>”包含仿真模式的组态。在仿真模式下，无需实际驱

动器即可在 CPU 中仿真轴。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

VirtualAxis. TO_Struct_VirtualAxis  
  Mode UDINT 0、1 RON 虚轴

0 无虚轴

1 轴始终并仅作为虚拟轴运行

“Actor”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Actor.<变量名称>”包含驱动器的控制器侧组态。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

Actor. TO_Struct_Actor  

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Type DINT 0、1 RON 驱动器接口

0 模拟量输出

1 PROFIdrive 报文

InverseDirection BOOL - RES 将设定值方向取反

FALSE ×
TRUE √

DataAdaption DINT 0、1 RES 自动传送设备中参考速度、 大速度和基准力矩的

驱动器值

0 未自动传送，手动组态值 
1 自动将驱动器中组态的值传送至工艺对象

的组态中

Efficiency LREAL 0.0 到 1.0 RES 齿轮效率

Interface. TO_Struct_ActorInterface  
 
 
 
 
 
 

AddressIn VREF 0 到 65535 RON PROFIdrive 报文的输入地址

AddressOut VREF 0 到 65535 RON PROFIdrive 报文或模拟量设定值的输出地址

EnableDriveOutpu
t

BOOL - RES 模拟量驱动器的“使能输出”

FALSE 禁用 
TRUE 已启用

EnableDriveOutpu
tAddress

VREF 0 到 65535 RON 模拟量设定值的“使能输出”地址

DriveReadyInput BOOL - RES 模拟量驱动器的“输入就绪” 
模拟量驱动器发出已就绪信号，可接收速度设定值。

FALSE 禁用 
TRUE 已启用

DriveReadyInputA
ddress

VREF 0 到 65535 RON 模拟量设定值的“使能输入”地址

EnableTorqueData BOOL - RES 扭矩数据

FALSE 禁用 
TRUE 已启用

TorqueDataAddre
ssIn

VREF 0 到 65535 RON 报文 750 的输入地址

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量 数据类型 值 W 说明

TorqueDataAddre
ssOut

VREF 0 到 65535 RON 报文 750 的输出地址

DriveParameter. TO_Struct_ActorDriveParamet
er

 

 
 

ReferenceSpeed LREAL 0.0 到 1.0E12 RES 驱动器速度设定值 (N-set) 的参考值 (100%)
速度设定值在 PROFIdrive 报文中以 -200% 到 200%
“ReferenceSpeed”范围内的标称值形式进行传送。

通过模拟量输出指定设定值时，只要驱动器允许，

模拟量输出就可在从 -117% 到 117% 的范围内运行。

MaxSpeed LREAL 0.0 到 1.0E12 RES 驱动器速度设定值 (N-set) 的 大值

(PROFIdrive: MaxSpeed ≤ 2 × ReferenceSpeed
模拟量设定值：MaxSpeed ≤ 1.17 × 
ReferenceSpeed)

ReferenceTorque LREAL 0.0 到 1.0E12 RES 驱动器的基准力矩 (p2003)
适用于标准电机设置。

“TorqueLimiting”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.TorqueLimiting.<变量名称>”包含扭矩限值的组态。

运动控制
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使用工艺功能

1828 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

TorqueLimiting. TO_Struct_TorqueLimiting  
  LimitBase DINT 0、1 RES 扭矩限值

0 电机侧

1 负载侧

PositionBasedMonit
orings

DINT 0、1 RES 定位和随动误差监视

0 监视功能被禁用

1 监视功能被激活

LimitDefaults. TO_Struct_TorqueLimitingLimi
tDefaults

 

  Torque LREAL 0.0 到 1.0E12 CAL 限制力矩

Force LREAL 0.0 到 1.0E12 CAL 限制力

“LoadGear”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.LoadGear.<变量名称>”包含负载齿轮的组态。

变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

LoadGear. TO_Struct_LoadGear  
 
 
 
 

Numerator UDINT 1 到 4294967
295

RES 负载传动比分子

Denominator UDINT 1 到 4294967
295

RES 负载齿轮分母

“Units”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Units.<变量名称>”显示设置的工艺单位。

运动控制
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变量

图例 (页 1823)

变量 数据类型 值 W 说明

Units. TO_Struct_Units / 
TO_Struct_ExternalEncoder_U
nits

 

  VelocityUnit UDINT - RON 速度单位

1082 1/s
1083 1/min
1528 1/h

TimeUnit UDINT - RON 时间单位

1054 s
TorqueUnit UDINT - RON 力矩单位

1126 Nm
1128 kNm
1529 lbf in（磅力英寸）

1530 lbf ft
1531 ozf in（盎司力英寸）

1532 ozf ft
1533 pdl in（磅达英寸）

1534 pdl ft
ForceUnit UDINT - RON 力单位

1120 N
1122 kN
1094 lbf（磅力）

1093 ozf（盎司力）

1535 pdl（磅达）

UnitFactor UDINT - RON 以高精度单位进行内部转换的系数。

运动控制
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“DynamicLimits”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.DynamicLimits.<变量名称>”包含动态限制的组态。在运动控制期间，不允

许有大于动态限制的动态值。如果在运动控制指令中指定较大的值，则将使用动态限值来执

行运动，并发出警告（报警 501 至 503 - 动态值受到限制）。

变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

DynamicLimits. TO_Struct_DynamicLimits  
 
 
 
 

MaxVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 轴的 大允许速度

Velocity LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 轴的当前 大速度

“MaxVelocity”变量的 小值和“Velocity”变量对于运

动控制均有效。

MaxAcceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

DIR 轴的 大允许加速度

MaxDeceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

DIR 轴的 大允许减速度 

MaxJerk LREAL 0.0 … 
4629629.62
9

DIR 轴的 大允许加加速度

“DynamicDefaults”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.DynamicDefaults.<变量名称>”包含动态默认值组态。如果在运动控制指令

（例外情况：“MC_MoveJog.Velocity”、“MC_MoveVelocity.Velocity”）中指定小于 0.0 的动态

值，将使用这些设置。将在运动控制指令的参数“Execute”的下一个上升沿处，应用对默认动

态值的更改。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

DynamicDefaults. TO_Struct_DynamicDefaults  
 
 
 
 
 

Velocity LREAL 0.0 … 1.0E12 CAL 默认速度

Acceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

CAL 默认加速度

Deceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

CAL 默认减速度

Jerk LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

CAL 默认加加速度

EmergencyDecelera
tion

LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

DIR 急停减速度

“Override”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Override.<变量名称>”包含超驰参数的组态。超驰参数用于在默认值中应用

一个百分比的更正值。倍率更改会立即生效，并通过运动控制指令中有效的动态设置来执行。

变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

Override. TO_Struct_Override  
  Velocity LREAL 0.0 到 200.0

%
DIR 速度超驰

百分比形式的速度更正值

“StatusDrive”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusDrive.<变量名称>”指示驱动装置的状态。

运动控制
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变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusDrive. TO_Struct_StatusDrive  
 
 
 

InOperation BOOL - RON 驱动装置的操作状态

FALSE 驱动装置未就绪。将不执行设定值。

TRUE 驱动装置就绪。可以执行设定值。

CommunicationOK BOOL - RON 控制器和驱动装置之间的循环总线通信

FALSE 未建立周期性通信。

存在故障 ZSW1.X3 (FaultPresent)。
可能的原因：

• CPU 处于 STOP 模式。

• 驱动装置故障。

• 驱动装置状态字中“ControlRequested”
位的值为“FALSE”。

• 驱动装置通过状态字指示错误。

• 对于等时同步组态，报文中的动态设备

状况失效，或驱动装置未提供此信息。 
TRUE 周期性通信正常，无故障生效

Error BOOL - RON FALSE 驱动装置无错误

TRUE 驱动装置错误

AdaptionState DINT 0 … 4 RON 驱动装置参数自动数据传送的状态

0 “NOT_ADAPTED”
数据未传送

1 “IN_ADAPTION”
正在进行数据传送

2 “ADAPTED”
已完成数据传送

3 “NOT_APPLICABLE”
未选择数据传送，无法进行传送

4 “ADAPTION_ERROR”
数据传送时出错

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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“StatusTorqueData”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusTorqueData.<变量名称>”指示扭矩的状态。

变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusTorqueData. TO_Struct_StatusTorqueData  
  CommandAdditiveT

orqueActive
DINT - RON 附加扭矩设定值函数

0 禁用

1 已启用

CommandTorqueRa
ngeActive

DINT - RON 扭矩范围超出扭矩函数的上限和下限

0 禁用

1 已启用

ActualTorque LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 用于扭矩的工艺对象的工艺单位形式的轴实际扭矩

“StatusMotionIn”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusMotionIn<变量名称>”指示运动状态。

变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusMotionIn. TO_Struct_StatusMotionIn  
  FunctionState DINT 0、1 RON 0 “MotionIn”函数未激活

1 “MotionInVelocity”函数激活

“StatusWord”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 0“Enable”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控

制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

运动控制
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变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWord DWORD - RON 工艺对象的状态信息

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - “Enable”
启用状态

该工艺对象已启用。

位 1 - - - “Error”
存在错误。

位 2 - - - “RestartActive”
已激活“重启”。正在对工艺对象进行重新初始化。

位 3 - - - “OnlineStartValuesChanged”
“重启”变量已更改。要应用更改，必须将工艺对象

重新初始化。

位 4 - - - “ControlPanelActive”
已激活轴控制面板。

位 5 - - - 预留

位 6 - - - “Done”
运动作业未在进行中且已禁用轴控制面板。

位 7 - - - 预留

位 8 - - - 预留

位 9 - - - “JogCommand”
“MC_MoveJog”作业正在运行。

位 10 - - - “VelocityCommand”
“MC_MoveVelocity”作业正在运行。

位 11 - - - 预留

位 12 - - - “ConstantVelocity”
达到速度设定值。输出恒定速度设定值。

位 13 - - - “Accelerating”
已激活加速操作。

位 14 - - - “Decelerating”
已激活减速操作。

位 15...
位 24

- - - 预留

位 25 - - - “AxisSimulation”
仿真已激活。

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

位 26 - - - “TorqueLimitingCommand”
“MC_TorqueLimiting”作业正在运行。

位 27 - - - “InLimitation”
驱动装置至少在力矩限制的阈值（默认 90%）下运

行。

位 28...
位 31

- - - 预留

“StatusWord2”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord2”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 0“StopCommand”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusWord2 DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 BOOL - RON “StopCommand”
“MC_Stop”作业正在运行。工艺对象已禁用。

位 1 到位 31 BOOL - RON 预留

“ErrorWord”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
“<TO>.ErrorWord”变量用于指示工艺对象错误（工艺报警）。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。

运动控制
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变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemFault”

系统错误

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 - - - “DriveFault”
驱动装置错误

位 5 - - - 预留

位 6 - - - “DynamicError”
只能使用容许值作为指定的动态值。

位 7 - - - “CommunicationFault”
通信错误

通信缺失或通信故障。 
位 8...
位 12

- - - 预留

位 13 - - - “PeripheralError”
访问逻辑地址时发生错误

位 14 - - - 预留

位 15 - - - “AdaptionError”
数据传送时出错

位 16...
位 31

- - - 预留

运动控制
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“ErrorDetail”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.ErrorDetail.<变量名称>”中包含报警编号，以及工艺对象的当前未决工艺报

警的有效本地报警响应。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 
(页 1501)文档的“工艺报警概述”部分。

变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorDetail. TO_Struct_ErrorDetail  
 
 

Number UDINT - RON 报警编号

Reaction DINT 0 … 5 RON 有效的报警响应

0 无响应

1 以当前动态值停止

2 以 大动态值停止

3 通过急停斜坡功能进行停止

4 取消启用

5 跟踪设定值

“WarningWord”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.WarningWord”可指示出工艺对象上的未决警告。

有关对各个位（例如，位 13“PeripheralWarning”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。
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变量

图例 (页 1823)

变量 数据类型 值 W 说明

WarningWord DWORD - RON  
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - “SystemWarning”
发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigWarning”
组态错误

将在内部调整一个或多个组态参数。

位 2 - - - “UserWarning”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 - - - “DriveWarning”
驱动装置警告

如果驱动装置上存在未生成 TO 报警的警告消息待处

理，此位不会置位。使用驱动装置的状态字直接评

估驱动装置警告。

位 5 - - - 预留

位 6 - - - “DynamicWarning”
只能使用容许值作为指定的动态值。

位 7 - - - “CommunicationWarning”
通信错误

通信缺失或通信故障。 
位 8...
位 12

- - - 预留

位 13 - - - “PeripheralWarning”
访问逻辑地址时发生错误

位 14 - - - 预留

位 15 - - - “AdaptionWarning”
数据自动传送时出错

位 16...
位 31

- - - 预留
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“ControlPanel”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.ControlPanel.<变量名称>”不包含与用户相关的数据。该变量结构仅适用于

内部使用。
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变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

ControlPanel. TO_Struct_ControlPanel  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Input. TO_Struct_ControlPanelInput  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

TimeOut LREAL 100 到 60000 DIR -
EsLifeSign UDINT - DIR -
Command[1..1]. ARRAY [1..1] OF 

TO_Struct_ControlPanelInputC
md 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

ReqCounter UDINT - DIR -
Type UDINT - DIR -
Position LREAL - DIR -
Velocity LREAL - DIR -
Acceleration LREAL - DIR -
Deceleration LREAL - DIR -
Jerk LREAL - DIR -
Param LREAL - DIR -

Output. TO_Struct_ControlPanelOutpu
t

 

 
 
 
 
 
 

RTLifeSign UDINT - RON -
Command[1..1]. ARRAY [1..1] OF 

TO_Struct_ControlPanelOutpu
tCmd

 

 
 
 
 
 

AckCounter UDINT - RON -
Error BOOL - RON -
ErrorID UDINT - RON -
Done BOOL - RON -
Aborted BOOL - RON -
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“InternalToTrace[1..4]”变量（速度轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.InternalToTrace[1..4]..<变量名称>”不包含与用户相关的数据。该变量结构仅

适用于内部使用。

变量

图例 (页 1823) 

变量 数据类型 值 W 说明

InternalToTrace[1..4]. ARRAY [1..4] OF 
TO_Struct_Internal

 

 
 

Id DINT - DIR -
Value LREAL - DIR -

定位轴工艺对象的变量 (S7-1500, S7-1500T)

图例 (S7-1500, S7-1500T)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 变量的值范围 - 小值到 大值

（L - 线性规范 R - 旋转规范）

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1844 编程和操作手册, 11/2022



W 工艺数据块中更改的有效性

DIR 直接：

值通过直接分配进行更改，并在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

CAL 调用运动控制指令时：

值会直接发生更改，并在调用用户程序中相应的运动控制指令后，下一个 
MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

RES 重新启动：

通过扩展指令“WRIT_DBL”对负载存储器中的起始值进行更改（写入负载存储器中的 
DB）。在重新启动工艺对象之后，更改才会生效。

RON 只读：

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。

实际值和设定值（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
以下变量显示工艺对象的设定值和实际值。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

Position LREAL - RON 位置设定值

Velocity LREAL - RON 速度设定值

ActualPosition LREAL - RON 实际位置

ActualVelocity LREAL - RON 实际速度

ActualSpeed LREAL - RON 针对 PROFIdrive 驱动器 电机的实际转速

针对带有模拟设定值接口的

驱动器

0.0

针对具有线性电机的驱动器 0.0
Acceleration LREAL - RON 加速度设定值

ActualAcceleration LREAL - RON 实际加速度 
OperativeSensor UDINT 1 … 4 RON 工作编码器

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

ModuloCycle DINT -214748364
8 … 
2147483647

RON 设定值的模数周期数

ActualModuloCycle DINT -214748364
8 … 
2147483647

RON 实际值的模数周期数

VelocitySetpoint LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 输出速度设定值/转速设定值

“Simulation”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Simulation.<变量名称>”包含仿真模式的组态。在仿真模式下，无需实际驱

动器即可在 CPU 中仿真轴。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

Simulation. TO_Struct_AxisSimulation  
  Mode UDINT 0、1 RES1

)
仿真模式

0 无仿真，正常运行

1 仿真模式

1) 工艺版本 V2.0：RON

“VirtualAxis”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.VirtualAxis.<变量名称>”包含仿真模式的组态。在仿真模式下，无需实际驱

动器即可在 CPU 中仿真轴。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

VirtualAxis. TO_Struct_VirtualAxis  
  Mode UDINT 0、1 RON 虚轴

0 无虚轴

1 轴始终并仅作为虚拟轴运行

“Actor”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Actor.<变量名称>”包含驱动器的控制器侧组态。
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变量

图例 (页 1844)

变量 数据类型 值 W 说明

Actor. TO_Struct_Actor  

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1848 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Type DINT 0、1 RON 驱动器接口

0 模拟量输出

1 PROFIdrive 报文

InverseDirection BOOL - RES 将设定值方向取反

FALSE ×
TRUE √

DataAdaption DINT 0、1 RES 自动传送参考速度、 大速度和基准力矩的驱动器

值

0 未自动传送，手动组态值 
1 自动将驱动器中组态的值传送至工艺对象

的组态中

Efficiency LREAL 0.0 到 1.0 RES 力学效率（齿轮和丝杠）

MotorType DINT 0.1 DL 电机类型

0 圆形框架式电机（标准电机）

1 线性电机

Interface. TO_Struct_ActorInterface  
 
 
 
 
 
 

AddressIn VREF 0 到 65535 RON PROFIdrive 报文的输入地址

AddressOut VREF 0 到 65535 RON PROFIdrive 报文或模拟量设定值的输出地址

EnableDriveOutpu
t

BOOL - RES 模拟量驱动器的“使能输出”

FALSE 禁用

TRUE 已启用

EnableDriveOutpu
tAddress

VREF 0 到 65535 RON 模拟量设定值的“使能输出”地址

DriveReadyInput BOOL - RES 模拟量驱动器的“输入就绪” 
模拟量驱动器发出已就绪信号，可接收速度设定值。

FALSE 禁用

TRUE 已启用

DriveReadyInputA
ddress

VREF 0 到 65535 RON 模拟量设定值的“使能输入”地址

EnableTorqueData BOOL - RES 扭矩数据

FALSE 禁用

TRUE 已启用
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变量 数据类型 值 W 说明

TorqueDataAddre
ssIn

VREF 0 到 65535 RON 增补报文的输入地址

TorqueDataAddre
ssOut

VREF 0 到 65535 RON 增补报文的输出地址

DriveParameter. TO_Struct_ActorDriveParamet
er

当“<TO>.Actor.MotorType”= 0 时有效

 
 

ReferenceSpeed LREAL 0.0 到 1.0E12 RES 驱动器速度设定值 (N-set) 的参考值 (100%)
速度设定值在 PROFIdrive 报文中以 -200% 到 200%
“ReferenceSpeed”范围内的标称值形式进行传送。

通过模拟量输出指定设定值时，只要驱动器允许，

模拟量输出就可在从 -117% 到 117% 的范围内运行。

MaxSpeed LREAL 0.0 到 1.0E12 RES 驱动器速度设定值 (N-set) 的 大值

(PROFIdrive: MaxSpeed ≤ 2 × ReferenceSpeed
模拟量设定值：MaxSpeed ≤ 1.17 × 
ReferenceSpeed)

ReferenceTorque LREAL 0.0 到 1.0E12 RES 驱动器力矩的参考值 (100%)
LinearMotorDrivePar
ameter.

TO_Struct_LinearMotorActorDr
iveParameter

当“<TO>.Actor.MotorType”= 1 时有效

  ReferenceVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 驱动装置速度设定值 (N-set) 的参考值 (100%)
速度设定值在 PROFIdrive 报文中以 -200% 到 200%
“ReferenceVelocity”范围内的标称值形式进行传送。

通过模拟量输出指定设定值时，只要驱动器允许，

模拟量输出就可在从 -117% 到 117% 的范围内运行。

MaxVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 驱动装置速度设定值 (N-set) 的 大值

(PROFIdrive: MaxVelocity ≤ 2 × ReferenceVelocity
模拟量设定值：MaxVelocity ≤ 1.17 × 
ReferenceVelocity)

ReferenceForce LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 驱动装置力的参考值 (100%)

“TorqueLimiting”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.TorqueLimiting.<变量名称>”包含力矩限值/力限值的组态。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

TorqueLimiting. TO_Struct_TorqueLimiting  
  LimitBase DINT 0、1 RES 转矩限值/力限值

0 电机侧

1 负载侧

设置与线性电机无关。

PositionBasedMonit
orings

DINT 0、1 RES 定位和随动误差监视

0 监视功能被禁用

1 监视功能被激活

LimitDefaults. TO_Struct_TorqueLimitingLimi
tDefaults

 

  Torque LREAL 0.0 到 1.0E12 CAL 限制力矩

Force LREAL 0.0 到 1.0E12 CAL 限制力

“Clamping”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Clamping.<变量名称>”包含固定停止检测的组态。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

Clamping. TO_Struct_Clamping  
  FollowingErrorDevia

tion
LREAL 0.001 到 1.0E

12
DIR 从动误差值（即，从检测到固定挡块时开始）。

PositionTolerance LREAL 0.001 到 1.0E
12

DIR 用于锁紧监视的位置容差

Sensor[1..4] 变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Sensor[1..4].<变量名称>”包含编码器的控制器端组态以及用于主动回原点

和被动回原点的组态。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

Sensor[1..4]. ARRAY [1..4] OF 
TO_Struct_Sensor
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Existent BOOL - RON 显示创建的编码器

Type DINT 0 … 2 RON 编码器类型

0 “INCREMENTAL”
增量值

1 “ABSOLUTE”
绝对值

2 “CYCLIC_ABSOLUTE”
循环绝对编码器

InverseDirection BOOL - RES 对实际值取反

FALSE ×
TRUE √

System DINT 0、1 RES 编码器系统

0 “LINEAR”
线性编码器

1 “ROTATORY”
旋转编码器

MountingMode DINT 0 … 2 RES 编码器的安装类型

0 在电机轴上

1 在负载侧

2 外部测量系统

DataAdaption DINT 0、1 RES 在设备中自动传输驱动值参考转数、 大转数和参

考力矩

0 未自动传送，手动组态值

1 自动将驱动装置中组态的值传送至工艺对

象的组态中

ActualVelocityMode DINT 0、1 RES 实际转数值或实际速度值的计算方式

0 实际值通过位置变化微分计算

1 实际值通过 PROFIdrive 报文的 NACT 值计

算

Interface. TO_Struct_SensorInterface  
 
 

AddressIn VREF 0 … 65535 RON PROFIdrive 报文的输入地址

AddressOut VREF 0 … 65535 RON PROFIdrive 报文的输出地址
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变量 数据类型 值 W 说明

  Number UDINT 1 … 2 RON 报文中的编码器编号

Parameter. TO_Struct_SensorParameter  
 
 
 
 
 
 

Resolution LREAL 1.0E-12 … 
1.0E12

RES 线性编码器的精度（两个编码器脉冲之间的偏移值）

StepsPerRevolutio
n

UDINT 1 … 8388608 RES 旋转编码器的每转增量数

FineResolutionXis
t1

UDINT 0 … 31 RES 高精度的位数“Gx_XIST1”（周期性实际编码器值）

FineResolutionXis
t2

UDINT 0 … 31 RES 高精度的位数“Gx_XIST2”（编码器的绝对值）

DeterminableRevo
lutions

UDINT 0 … 8388608 RES 多转式绝对值编码器的差动转数 
（针对单转绝对值编码器 = 1；针对增量编码器 = 0）

DistancePerRevol
ution

LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 外部安装的编码器每转的加载距离

BehaviorGx_XIST1 DINT 0、1 RES 评估“Gx_XIST1”位。

0 基于编码器分辨率的位数。

在 PROFIdrive 报文中，增量实际值

“Gx_XIST1”的传输位数少于 32 位。例如：

16 位时，值范围为 0 到 65,535。
1 编码器值的 32 位值

在 PROFIdrive 报文中，“Gx_XIST1”增量实

际值的传输位数为 32 位，值范围 0 到 
4,294,967,295。

ReferenceSpeed LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 带旋转编码器的 PROFIdrive 报文中 NACT 的参考速

度

仅在“ActualVelocityMode”= 1 时相关

ReferenceVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 带线性编码器的 PROFIdrive 报文中 NACT 的参考速

度

仅在“ActualVelocityMode”= 1 时相关

Backlash. TO_Struct_Backlash  
  Enable BOOL - DIR 启用反向间隙补偿

FALSE 禁用

TRUE 已启用
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变量 数据类型 值 W 说明

如果在运行期间启用/禁用反向间隙补偿，则必须将

轴再次回原点。

Size LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 反向间隙大小

如果在运行期间更改了反向间隙大小，则必须将轴

再次回原点。

Velocity LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 反向间隙的遍历速度

0.0 电机在一个伺服周期内遍历反向间隙。

> 0.0 电机以指定速度遍历反向间隙。

DirectionAbsolute
Homing

DINT 0、1 DIR 绝对编码器调整期间或之前的移动方向

0 正

1 负

ActiveHoming. TO_Struct_SensorActiveHomin
g

 

 
 
 
 
 
 

Mode DINT 0 … 2 RES 回原点模式

0 通过 PROFIdrive 报文使用零位标记

1 基于 PROFIdrive 报文和参考凸轮的零位标

记

2 通过数字量输入作为回原点标记

SideInput BOOL - CAL 用于主动回原点的数字量输入侧

FALSE 负方向

TRUE 正方向

Direction DINT 0、1 CAL 回原点标记的回原点方向/逼近方向

0 正向回原点方向

1 负向回原点方向

DigitalInputAddre
ss

VREF 0 … 65535 RON 数字量输入的地址

HomePositionOffs
et

LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 起始位置偏移量

SwitchLevel BOOL - RES 逼近回原点标记时数字量输入端存在的信号电平

FALSE 低电平

TRUE 高级编程
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变量 数据类型 值 W 说明

PassiveHoming. TO_Struct_SensorPassiveHomi
ng

 

 
 
 
 
 

Mode DINT 0 … 2 RES 回原点模式

0 通过 PROFIdrive 报文使用零位标记

1 基于 PROFIdrive 报文和参考凸轮的零位标

记

2 通过数字量输入作为回原点标记

SideInput BOOL - CAL 用于被动回原点的数字量输入侧

FALSE 负方向

TRUE 正方向

Direction DINT 0 … 2 CAL 回原点标记的回原点方向/逼近方向

0 正向回原点方向

1 负向回原点方向

2 当前回原点方向

DigitalInputAddre
ss

VREF 0 到 65535 RON 数字量输入的地址

SwitchLevel BOOL - RES 逼近回原点标记时数字量输入端存在的信号电平

FALSE 低电平

TRUE 高级编程

“CrossPlcSynchronousOperation”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.<变量名称>”包含跨 PLC 同步操作的组态。
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变量

图例 (页 1844)

变量 数据类型 值 W 说明

CrossPlcSynchronousO
peration.

TO_Struct_CrossPlcSynchrono
usOperation

 

  Interface[1..8]. ARRAY [1..8] of 
TO_Struct_CrossPlcLeadingVal
ueInterface

 

  EnableLeadingVal
ueOutput

BOOL - RON 提供跨 PLC 主值

FALSE ×
TRUE √

AddressOut VREF - RON 主值报文的输出地址

LocalLeadingValueD
elayTime

LREAL 0.0 … 1.0E9 RES 主值输出在本地跟随轴上的延迟时间

“Extrapolation”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Extrapolation<变量名称>”包含实际值外推的组态。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

Extrapolation. TO_Struct_Extrapolation  

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量 数据类型 值 W 说明

  LeadingAxisDepend
entTime

LREAL - RON 外推时间分量（引导轴所导致）

根据以下时间而得：

• 引导轴的实际值采集时间

• 插补器周期时钟

• 实际值外推位置过滤器的时间 (T1 + T2)
FollowingAxisDepen
dentTime

LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 外推时间分量（跟随轴所导致）

根据以下时间而得：

• 对于带有设定速度预控制的跟随轴：

– 通信周期

– 插补器周期时钟

– 跟随轴的速度控制回路替代时间

– 跟随轴上设定值的输出延迟时间

• 对于不带速度预控制的跟随轴：

– 通信周期

– 插补器周期时钟

– 位置控制回路等效时间（来自

“<TO>.PositionControl.Kv”的 1/Kv）
– 跟随轴上设定值的输出延迟时间

Settings. TO_Struct_ExtrapolationSettin
gs

 

  SystemDefinedExt
rapolation

DINT 0、1 RES 引导轴相关时间

0 无效

1 有效

ExtrapolatedVeloc
ityMode

DINT 0、1 RES 同步功能的有效速度值

0 “FilteredVelocity”
滤波后实际速度的主值速度

1 “VelocityByDifferentiation”
主值速度由外推主值位置差异得出

PositionFilter. TO_Struct_ExtrapolationPositi
onFilter

 

  T1 LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 位置过滤器时间常数 T1
T2 LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 位置过滤器时间常数 T2

VelocityFilter. TO_Struct_ExtrapolationVeloci
tyFilter

 

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

  T1 LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 速度过滤器时间常数 T1
  T2 LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 速度过滤器时间常数 T2
VelocityTolerance. TO_Struct_ExtrapolationVeloci

tyTolerance
 

  Range LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 速度的容差带宽

Hysteresis. TO_Struct_ExtrapolationHyster
esis

 

  Value LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 外推实际位置值滞后

“LoadGear”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.LoadGear.<变量名称>”包含负载齿轮的组态。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

LoadGear. TO_Struct_LoadGear  
 
 
 
 

Numerator UDINT 1 到 4294967
295

RES 负载齿轮计数器

Denominator UDINT 1 到 4294967
295

RES 负载齿轮分母

“Properties”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Properties.<变量名称>”包含轴或运动控制类型的组态。

运动控制
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

Properties. TO_Struct_Properties  
  MotionType DINT 0、1 RON 指示轴类型或运动类型

0 线性轴或运动

1 旋转轴或运动

“Units”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Units.<变量名称>”显示设置的工艺单位。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

Units. TO_Struct_Units / 
TO_Struct_ExternalEncoder_U
nits

 

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

  LengthUnit UDINT - RON 位置单位

1010 m
1013 mm
1536 mm1)

1011 km
1014 µm
1015 nm
1019 in
1018 ft
1021 mi
1004 rad
1005 °
1537 °1)

VelocityUnit UDINT - RON 速度单位

1521 °/s
1539 °/s1)

1522 °/min
1086 rad/s
1523 rad/min
1062 mm/s
1538 mm/s1)

1061 m/s
1524 mm/min
1525 m/min
1526 mm/h
1063 m/h
1527 km/min
1064 km/h
1066 in/s
1069 in/min
1067 ft/s

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量 数据类型 值 W 说明

1070 ft/min
1075 mi/h

TimeUnit UDINT - RON 时间单位

1054 s
TorqueUnit UDINT - RON 力矩单位

1126 Nm
1128 kNm
1529 lbf in（磅力英寸）

1530 lbf ft
1531 ozf in（盎司力英寸）

1532 ozf ft
1533 pdl in（磅达英寸）

1534 pdl ft
ForceUnit UDINT - RON 力单位

1120 N
1122 kN
1094 lbf（磅力）

1093 ozf（盎司力）

1535 pdl（磅达）

UnitFactor UDINT - RON 以高精度单位进行内部转换的系数。

1) 精度较高或有六位小数的位置值

参见

测量单位 (页 1635)

“Mechanics”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Mechanics.<变量名称>”包含机械装置的组态。

运动控制
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

Mechanics. TO_Struct_Mechanics  
  LeadScrew LREAL 1.0E-12 … 

1.0E12
RES 丝杠螺距

“Modulo”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Modulo.<变量名称>”包含模函数的组态。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

Modulo. TO_Struct_Modulo  
 
 
 

Enable BOOL - RES FALSE 模数转换已禁用

TRUE 模数转换已启用

启用了模数转换后，应针对模数长度 > 0.0 的情况

进行检查

Length LREAL 0.001 到 1.0E
12

RES 模数长度

StartValue LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RES 模数起始值

“DynamicLimits”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.DynamicLimits.<变量名称>”包含动态限制的组态。在运动控制期间，不允

许有大于动态限制的动态值。如果在运动控制指令中指定较大的值，则将使用动态限值来执

行运动，并发出警告（报警 501 至 503 - 动态值受到限制）。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

DynamicLimits. TO_Struct_DynamicLimits  
 
 
 
 

MaxVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 轴的 大允许速度

Velocity LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 轴的当前 大速度

“MaxVelocity”变量的 小值和“Velocity”变量对于运

动控制均有效。

MaxAcceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

DIR 轴的 大允许加速度

MaxDeceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

DIR 轴的 大允许减速度 

MaxJerk LREAL 0.0 … 
4629629.62
9

DIR 轴的 大允许加加速度

“DynamicDefaults”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.DynamicDefaults.<变量名称>”包含动态默认值组态。如果在运动控制指令

（例外情况：“MC_MoveJog.Velocity”、“MC_MoveVelocity.Velocity”）中指定小于 0.0 的动态

值，将使用这些设置。将在运动控制指令的参数“Execute”的下一个上升沿处，应用对默认动

态值的更改。

运动控制
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

DynamicDefaults. TO_Struct_DynamicDefaults  
 
 
 
 
 

Velocity LREAL 0.0 … 1.0E12 CAL 默认速度

Acceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

CAL 默认加速度

Deceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

CAL 默认减速度

Jerk LREAL 0.0 … 
4629629.62
9

CAL 默认加加速度

EmergencyDecelera
tion

LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

DIR 急停减速度

“PositionLimits_SW”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.PositionLimits_SW<变量名称>”包含使用软限位开关进行位置监视的组态。

软限位开关用于限制定位轴的操作范围。

运动控制
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

PositionLimits_SW. TO_Struct_PositionLimitsSW  
 
 
 

Active BOOL - DIR FALSE 监视功能被禁用

TRUE 监控已启用

MinPosition LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

DIR 负向软限位开关的位置

MaxPosition LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

DIR 正向软限位开关的位置

（“MaxPosition”>“MinPosition”）
LimitReachedBehavi
or

DINT 0 到 1 RES 单轴作业逼近软限位开关时的报警响应

0 以 大动态值停止

1 以当前动态值停止

LimitExceededBeha
vior

DINT 0 到 1 RES 超出软限位开关时的报警响应

0 禁用轴

1 保持急停和轴启用

“PositionLimits_HW”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.PositionLimits_HW.<变量名称>”包含使用硬限位开关进行位置监视的组态。

硬限位开关用于限制定位轴的遍历范围。

运动控制
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

PositionLimits_HW. TO_Struct_PositionLimitsHW  
 
 
 
 
 

Active BOOL - RES FALSE 监视功能被禁用

TRUE 监控已启用

对于“Active”，两个（正负）硬限位开关均处于激活

或禁用状态。

MinSwitchLevel BOOL - RES 用于激活负向硬限位开关的电平选择

FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高启用）

MinSwitchAddress VREF 0 到 65535 RES 负向硬限位开关的地址

MaxSwitchLevel BOOL - RES 用于激活正向硬限位开关的电平选择

FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高启用）

MaxSwitchAddress VREF 0 到 65535 RES 正向硬限位开关的地址 
Mode DINT 0 到 1 RES 硬限位开关的类型

0 开关不可遍历

1 开关可遍历

AppoachBehavior DINT 0 到 1 RES 逼近硬限位开关时的报警响应

0 禁用轴

1 保持急停和轴启用

“Homing”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Homing.<变量名称>”中包含回零工艺对象的组态。

运动控制
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使用工艺功能
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

Homing. TO_Struct_Homing / 
TO_Struct_ExternalEncoder_H
oming

 

 
 
 
 
 

AutoReversal BOOL - RES 硬限位开关处进行反向

FALSE ×
TRUE √

ApproachDirection BOOL - CAL 逼近回零位置开关的方向

FALSE 正方向

TRUE 负方向

ApproachVelocity LREAL 线性：

0.0 至 10000
.0 mm/s

CAL 逼近速度

进行主动回原点时的速度，即，参考输出凸轮和回

原点位置的逼近速度。 
旋转：

0.0 ... 
360000.0 °/s

ReferencingVelocity LREAL 线性：

0.0 至 1000.0
 mm/s

CAL 回零速度 
进行主动回零时的速度，即，回零位置的逼近速度。

旋转：

0.0 ... 
36000.0 °/s

HomePosition LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

CAL 起始位置

“Override”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Override.<变量名称>”包含超驰参数的组态。超驰参数用于在默认值中应用

一个百分比的更正值。倍率更改会立即生效，并通过运动控制指令中有效的动态设置来执行。

运动控制
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

Override. TO_Struct_Override  
  Velocity LREAL 0.0 到 200.0

%
DIR 速度超驰

百分比形式的速度更正值

“PositionControl”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.PositionControl<变量名称>”包含位置控制的设置。

运动控制
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

PositionControl. TO_Struct_PositionControl  

运动控制
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使用工艺功能

1872 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类型 值 W 说明

 
 

Kv LREAL 0.0 … 
2147480.0

DIR 闭环位置控制的比例增益

（“Kv”> 0.0）
Kpc LREAL 0.0 … 

150.0%
DIR 位置控制的速度预控制 

推荐的设置：

• 通过 PROFIdrive 的等时同步驱动装置接口：

100.0%
• 通过 PROFIdrive 的非等时同步驱动装置接口： 

0.0 到 100.0%
• 模拟驱动装置接口：  

0.0 到 100.0%
EnableDSC BOOL - RES 动态伺服控制 (DSC)

FALSE DSC 禁用

TRUE DSC 已激活

DSC 只能支持以下某种 PROFIdrive 报文：

• 标准报文 5 或 6
• SIEMENS 报文 105 或 106

SmoothingTimeByC
hangeDifference

LREAL 0.0 … 1.0E12 
s

DIR 用于切换操作的调节变量的滤波时间，例如：

• 编码器切换

• P 增益变化（“Kv”）
• 切换到急停斜坡功能

InitialOperativeSens
or

UDINT 1 … 4 RES 初始化轴后处于活动状态的传感器（传感器编号 1 
到 4）
CPU 启动后且工艺对象重新启动后，将使用该编码

器。当 CPU 的操作模式从 STOP 转为 RUN 时（不重

新启动工艺对象），转入 STOP 模式前运行的编码器

将继续运行。

ControlDifferenceQu
antization.

TO_Struct_PositionDifferenceQ
uantification

 

  Mode DINT - RES 量化类型

连接带有步进电机接口的驱动装置时的量化组态

0 无量化

1 对应于编码器精度的量化

2 对直接值进行量化

（使用参数视图（数据结构）进行组态）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量 数据类型 值 W 说明

Value LREAL 0.001 … 
1.0E12

RES 量化值

组态对直接值进行量化的值

（“<TO>.PositionControl.ControlDifferenceQuantiz
ation.Mode”= 2）
（使用参数视图（数据结构）进行组态）

VelocityModePower
On

DINT 0 ... 1 RES 轴启用时速度设定值的行为

0 轴达到 大动态值时，速度设为“0”（斜

坡）。

1 速度立即设为“0”（无斜坡）。

“SetpointFilter”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.SetpointFilter.<变量名称>”包含设定值滤波器的设置。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

SetpointFilter. TO_Struct_SetpointFilter  
 
 

DynamicFilter. TO_Struct_DynamicFilter  
  Mode DINT - RES 动态滤波器模式

0 动态滤波器未激活

1 PT1/PT2 滤波器 + 死区时间

T1 LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR PT2 滤波器的第一个时间常量，以轴的时间为单位

T2 LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR PT2 滤波器的第二个时间常量，以轴的时间为单位

Tt LREAL 0.0 … 
1.0E121

DIR 动态滤波器的附加死区时间，以轴的时间为单位

1 死区时间 Tt 在内部限制为 MC_Servo 应用周期值的 16 倍。值较高时不输出报警。

“DynamicAxisModel”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.DynamicAxisModel.<变量名>”包含平衡滤波器设置。

运动控制
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

DynamicAxisModel. TO_Struct_DynamicAxisModel  
  VelocityTimeConsta

nt
LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 速度控制回路替代时间 [s]

AdditionalPositionTi
meConstant

LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 附加位置控制回路替代时间 [s]

“FollowingError”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.FollowingError.<变量名称>”包含动态跟随误差监控的组态。

如果超过允许的跟随误差，则将输出工艺报警 521，同时禁用工艺对象（报警响应：取消启

用）。

在达到警告级别后，将会输出警告（工艺报警 522）。 

运动控制
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

FollowingError. TO_Struct_FollowingError  
 
 
 
 
 

EnableMonitoring BOOL - RES FALSE 跟随误差监控已取消激活

TRUE 跟随误差监控已启用

MinValue LREAL 线性：

0.0 ... 1.0E12
DIR 在低于“MinVelocity”的值的速度下的允许跟随误差

旋转：

0.001 到 1.0E
12

MaxValue LREAL 线性：

0.0 到 1.0E12
DIR 在 大速度下可能达到的 大允许跟随误差。

旋转：

0.002 到 
1.0E12

MinVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR “MinValue”允许低于该速度，并保持恒定。

WarningLevel LREAL 0.0 到 100.0 DIR 警告级别

相对于 大有效跟随误差的百分比值

AdditionalSetpointD
elayTime

LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 位置设定值的附加减速时间常量，用于以轴的时间

单位计算跟随误差

“PositioningMonitoring”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.PositioningMonitoring.<变量名称>”包含定位运动结束时位置监视的组态。

如果在容限时间内达到定位运动结束时的实际位置值且在 短停留时间内位于定位窗口，则

在工艺数据块中对“<TO>.StatusWord.X5 (Done)”进行设置。这样就完成了一个运动控制作业。

如果超出误差时间，则将显示工艺报警 541“位置监视”并带有补充值 1：“未达到目标范围”

已显示。

如果不满足 短停留时间，则将显示工艺报警 541“位置监视”并带有补充值 2：“再次离开

目标范围”已显示。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

PositioningMonitoring
.

TO_Struct_PositionMonitoring  

  ToleranceTime LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 容差时间

从达到速度设定值 0 开始直至进入到定位窗口中的

大允许持续时间

MinDwellTime LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 在定位窗口停留的 短时间

 
Window LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 定位窗口

“StandstillSignal”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StandstillSignal.<变量名称>”包含停止信号的组态。

如果实际速度值低于速度阈值，并且在 短停留时间内不会超过该阈值，则将设置停止信号

“<TO>.StatusWord.X7 (Standstill)”。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

StandstillSignal. TO_Struct_StandstillSignal 用于停止信号的组态

 
 

VelocityThreshold LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 速度阈值

如果速度低于此阈值，则 短停留时间开始。

MinDwellTime LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 短停留时间

“StatusPositioning”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusPositioning.<变量名称>”指示定位运动的状态。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusPositioning. TO_Struct_StatusPositioning  
 
 
 

Distance LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 到目标位置的距离

TargetPosition LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 目标位置

TargetPositionModul
oCycle

DINT -214748364
8 … 
2147483647

RON 定位运动到目标位置的模数周期数

FollowingError LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前跟随误差

SetpointExecutionTi
me

LREAL 0 … 1.0E12 RON 轴的设定值执行时间

（源自于轴的 TIpo、Tvtc 或 1/kv、TSend 和 TO）。

SuperimposedDista
nce

LREAL 0 … 1.0E12 RON 使用指令“MC_MoveSuperimposed”、
“MC_MotionInSuperimposed”和
“MC_HaltSuperimposed”行进的距离。 
当基本运动和叠加运动完成时，该值被复位。

“StatusDrive”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusDrive.<变量名称>”指示驱动装置的状态。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusDrive. TO_Struct_StatusDrive  
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 

Disabled BOOL - RON FALSE 驱动装置未关闭

TRUE 驱动装置已关闭

InOperation BOOL - RON 驱动装置的操作状态

FALSE 驱动装置未就绪

将不执行设定值。

TRUE 驱动装置就绪

可以执行设定值。

CommunicationOK BOOL - RON 控制器和驱动装置之间的循环总线通信

FALSE 未建立周期性通信。

存在故障 ZSW1.X3 (FaultPresent)。
可能的原因：

• CPU 处于 STOP 模式。

• 驱动装置故障。

• 驱动装置状态字中“ControlRequested”
位的值为“FALSE”。

• 驱动装置通过状态字指示错误。

• 对于等时同步组态，报文中的动态设备

状况失效，或驱动装置未提供此信息。 
TRUE 周期性通信正常，无故障生效

Error BOOL - RON FALSE 驱动装置无错误

TRUE 驱动装置错误

AdaptionState DINT 0 … 4 RON 驱动装置参数自动数据传送的状态

0 “NOT_ADAPTED”
数据未传送

1 “IN_ADAPTION”
正在进行数据传送

2 “ADAPTED”
已完成数据传送

3 “NOT_APPLICABLE”
未选择数据传送，无法进行传送

4 “ADAPTION_ERROR”
数据传送时出错
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“StatusServo”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusServo.<变量名称>”用于指示平衡滤波器的状态。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusServo. TO_Struct_StatusServo  
  BalancedPosition LREAL - RON 平衡滤波器后的位置设定值

ControlDifference LREAL - RON 控制偏差

PositionAfterDynam
icFilter 

LREAL - RON 动态滤波器后的位置设定值

“StatusProvidedLeadingValue”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusProvidedLeadingValue.<变量名称>”包含提供的主值，该值在跨 PLC 同
步操作时具有主值延迟。

变量

图例 (页 1844)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusProvidedLeadin
gValue.

TO_Struct_StatusProvidedLead
ingValue

提供的主值

 
 

DelayedLeadingValu
e

TO_Struct_ProvidedLeadingVal
ue

具有主值延迟的主值

  Position LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 位置

Velocity LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 速度

Acceleration LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 加速度
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StatusSensor[1..4] 变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusSensor[1..4].<变量名称>”指示测量系统的状态。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusSensor[1..4]. Array [1..4] OF 
TO_Struct_StatusSensor
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 
 

State DINT 0 到 2 RON 实际编码器值的状态

0 “NOT_VALID”
无效

1 “WAITING_FOR_VALID”
等待“有效”状态

2 “VALID”
有效

CommunicationOK BOOL - RON 控制器和驱动装置之间的循环总线通信

FALSE 未建立

TRUE 已建立

Error BOOL - RON FALSE 测量系统中无错误

TRUE 测量系统中有错误。

AbsEncoderOffset LREAL - RON 绝对值编码器的值的起始位置偏移量。

此值将永久性存储在 CPU 中。

Control BOOL - RON FALSE 编码器未处于激活状态

TRUE 编码器处于激活状态

Position LREAL - RON 编码器位置

Velocity LREAL - RON 编码器速度

AdaptionState DINT 0 到 4 RON 编码器参数的数据自动传送的状态

0 “NOT_ADAPTED”
数据未传送

1 “IN_ADAPTION”
正在进行数据传送

2 “ADAPTED”
已完成数据传送

3 “NOT_APPLICABLE”
未选择数据传送，无法进行传送

4 “ADAPTION_ERROR”
数据传送时出错

ModuloCycle DINT -214748364
8 到 2147483
647

RON 模数周期数
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变量 数据类型 值 W 说明

Adjusted DINT 0 到 1 RON 编码器的回零状态

0 编码器未回原点

1 编码器通过以下回零类型之一实现回零：

• 主动回零

• 被动回零

• 绝对编码器调整

• 增量式编码器调整

“StatusExtrapolation”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusExtrapolation.<变量名称>”用于指示实际值外推的状态。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusExtrapolation. TO_Struct_StatusExtrapolation  
  FilteredPosition LREAL -1.0E12 到 1.

0E12
RON 位置过滤器后的位置

FilteredVelocity LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 经速度过滤器滤波和容差区间后的速度

ExtrapolatedPositio
n

LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 外推位置

ExtrapolatedVelocity LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 外推速度

“StatusKinematicsMotion”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
“<TO>.StatusKinematicsMotion”变量包含关于用作运动系统轴时的工艺对象信息。

有关对各个位（例如，位 2“MaxDecelerationExceeded”）进行评估的信息，请参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 
WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematicsMoti
on

DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 - - - “MaxVelocityExceeded”
0 运动系统工艺对象计算的速度设定值低于

轴上的 大速度。

1 运动系统工艺对象计算的速度设定值高于

轴上的 大速度。

位 1 - - - “MaxAccelerationExceeded”
0 运动系统工艺对象计算的设定值加速度低

于轴的 大加速度。

1 运动系统工艺对象计算的设定值加速度高

于轴的 大加速度。

位 2 - - - “MaxDecelerationExceeded”
0 运动系统工艺对象计算的设定值减速度低

于轴的 大减速度。

1 运动系统工艺对象计算的设定值减速度低

于轴的 大减速度。

“StatusTorqueData”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusTorqueData.<变量名称>”指示力矩数据/力数据的状态。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusTorqueData. TO_Struct_StatusTorqueData  
  CommandAdditiveT

orqueActive
DINT 0、1 RON 附加设定值转矩/附加设定值力

0 未激活

1 激活

CommandTorqueRa
ngeActive

DINT 0、1 RON 力矩限值/力限值 B +，B-
0 未激活

1 激活

ActualTorque LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 轴的实际扭矩

ActualForce LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轴的实际力

“StatusMotionIn”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusMotionIn.<变量名称>”指示“MotionIn”函数的状态。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusMotionIn. TO_Struct_StatusMotionIn  
  FunctionState DINT 0 … 2 RON 0 “MotionIn”函数未激活

1 “MC_MotionInVelocity”处于激活状态

2 “MC_MotionInPosition”处于激活状态

StatusWord. DWORD - RON -
  位 0 Bool - RON “MaxVelocityExceeded”

在 MotionIn 运动期间超出了组态的 大速度。

位 1 ...
位 31

Bool - RON 预留
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“StatusWord”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 5“HomingDone”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWord DWORD - RON 工艺对象的状态信息
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - “Enable”
启用状态

该工艺对象已启用。

位 1 - - - “Error”
存在错误。

位 2 - - - “RestartActive”
已激活“重启”。工艺对象将重新初始化。

位 3 - - - “OnlineStartValuesChanged”
“重启”变量已更改。要应用更改，必须将工艺对象

重新初始化。

位 4 - - - “ControlPanelActive”
已激活轴控制面板。

位 5 - - - “HomingDone”
回原点状态

工艺对象已回原点。

位 6 - - - “Done”
运动作业未在进行中且已禁用轴控制面板。

位 7 - - - “Standstill”
停止信号

轴处于停止状态。

位 8 - - - “PositioningCommand”
定位命令已激活（“MC_MoveRelative”、
“MC_MoveAbsolute”）。

位 9 - - - “JogCommand”
“MC_MoveJog”作业正在运行。

位 10 - - - “VelocityCommand”
“MC_MoveVelocity”作业正在运行。

位 11 - - - “HomingCommand”
“MC_Home”作业正在处理。

位 12 - - - “ConstantVelocity”
达到速度设定值。输出恒定速度设定值。

位 13 - - - “Accelerating”
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变量 数据类型 值 W 说明

已激活加速操作。

位 14 - - - “Decelerating”
已激活减速操作。

位 15 - - - “SWLimitMinActive”
已逼近或超过负方向上的软限位开关位置。

位 16 - - - “SWLimitMaxActive”
已逼近或超过正方向上的软限位开关位置。

位 17 - - - “HWLimitMinActive”
已逼近或超过负方向上的硬限位开关位置。

位 18 - - - “HWLimitMaxActive”
已逼近或超过正方向上的硬限位开关位置。

位 19...
位 22

- - - 预留

位 23 - - - “MoveSuperimposedCommand”
“MC_MoveSuperimposed”作业正在运行。

位 24 - - - 预留

位 25 - - - “AxisSimulation”
工艺对象正在仿真中。

位 26 - - - “TorqueLimitingCommand”
“MC_TorqueLimiting”作业正在运行。

位 27 - - - “InLimitation”
驱动装置至少在扭矩限值的阈值（默认 90%）下运

行。

位 28 - - - “NonPositionControlled”
轴未处于位置控制的模式。

位 29 - - - “KinematicsMotionCommand”
轴已用于运动系统作业。

位 30 - - - “InClamping”
轴在固定挡块处锁紧。

位 31 - - - “MotionInCommand”
“MotionIn”作业正在运行。
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“StatusWord2”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord2”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 0“StopCommand”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusWord2 DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 BOOL - RON “StopCommand”
“MC_Stop”作业正在运行。工艺对象已禁用。

位 1 BOOL - RON 预留

位 2 BOOL - RON “PassingBacklash”
已行进反向间隙。“<TO>.ActualPosition”未改变。

位 3...
位 5

BOOL - RON 预留

位 6 BOOL - RON “MotionInSuperimposedCommand”
“MC_MotionInSuperimposed”作业正在运行。

位 7 BOOL - RON “HaltSuperimposedCommand”
“MC_HaltSuperimposed”作业正在运行。

位 8 ...
位 31

BOOL - RON 预留

“ErrorWord”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
“<TO>.ErrorWord”变量用于指示工艺对象错误（工艺报警）。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorWord DWORD - RON  
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - “SystemFault”
发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 - - - “DriveFault”
驱动装置错误

位 5 - - - “SensorFault”
编码器系统错误

位 6 - - - “DynamicError”
只能使用容许值作为指定的动态值。

位 7 - - - “CommunicationFault”
通信错误

通信缺失或通信故障。 
位 8 - - - “SWLimit”

已到达或超出软限位开关。

位 9 - - - “HWLimit”
已到达或超出硬限位开关。

位 10 - - - “HomingError”
进行回原点操作时出错

无法完成回原点。

位 11 - - - “FollowingErrorFault”
超出了跟随误差限制

位 12 - - - “PositioningFault”
定位误差

位 13 - - - “PeripheralError”
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变量 数据类型 值 W 说明

访问逻辑地址时发生错误

位 14 - - - 预留

位 15 - - - “AdaptionError”
数据自动传送时出错

位 16...
位 31

- - - 预留

“ErrorDetail”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.ErrorDetail.<变量名称>”中包含报警编号，以及工艺对象的当前未决工艺报

警的有效本地报警响应。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 
(页 1501)文档的“工艺报警概述”部分。

变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorDetail. TO_Struct_ErrorDetail  
 
 

Number UDINT - RON 报警编号

Reaction DINT 0 … 5 RON 有效的报警响应

0 无响应

1 以当前动态值停止

2 以 大动态值停止

3 通过急停斜坡功能进行停止

4 取消启用

5 跟踪设定值

“WarningWord”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.WarningWord”可指示出工艺对象上的未决警告。
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有关对各个位（例如，位 13“PeripheralWarning”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。
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变量

图例 (页 1844) 

变量 数据类型 值 W 说明

WarningWord DWORD - RON  

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - “SystemWarning”
发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigWarning”
组态错误

将在内部调整一个或多个组态参数。

位 2 - - - “UserWarning”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 - - - “DriveWarning”
驱动装置警告

如果驱动装置上存在未生成 TO 报警的警告消息待处

理，此位不会置位。使用驱动装置的状态字直接评

估驱动装置警告。

位 5 - - - “SensorWarning”
编码器系统错误

位 6 - - - “DynamicWarning”
只能使用容许值作为指定的动态值。

位 7 - - - “CommunicationWarning”
通信错误

通信缺失或通信故障。 
位 8 - - - “SWLimitMin”

已逼近负方向上的软限位开关位置。

位 9 - - - “SWLimitMax”
已逼近正方向上的软限位开关位置。

位 10 - - - “HomingWarning”
进行回原点操作时出错

无法完成回原点。

位 11 - - - “FollowingErrorWarning”
已到达/超出跟随误差监控的警告限值

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

位 12 - - - “PositioningWarning”
定位误差

位 13 - - - “PeripheralWarning”
访问逻辑地址时发生错误

位 14 - - - 预留

位 15 - - - “AdaptionWarning”
数据自动传送时出错

位 16...
位 31

- - - 预留

“ControlPanel”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.ControlPanel.<变量名称>”不包含与用户相关的数据。该变量结构仅适用于

内部使用。

“InternalToTrace”变量（定位轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.InternalToTrace.<变量名称>”不包含与用户相关的数据。该变量结构仅适用

于内部使用。

工艺对象外部编码器的变量 (S7-1500, S7-1500T)

图例 (S7-1500, S7-1500T)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 变量的值范围 - 小值到 大值

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。
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W 工艺数据块中更改的有效性

DIR 直接：

值通过直接分配进行更改，并在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

CAL 调用运动控制指令时：

值会直接发生更改，并在调用用户程序中相应的运动控制指令后，下一个 
MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

RES 重新启动：

通过扩展指令“WRIT_DBL”对负载存储器中的起始值进行更改（写入负载存储器中的 
DB）。在重新启动工艺对象之后，更改才会生效。

RON 只读：

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。

实际值和设定值（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
以下变量显示工艺对象的设定值和实际值。

变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值 W 说明

ActualPosition LREAL - RON 实际位置

ActualVelocity LREAL - RON 实际速度

ActualAcceleration LREAL - RON 实际加速度 
ActualModuloCycle DINT -214748364

8 到 2147483
647

RON 实际值的模数周期数

“Sensor”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Sensor.<变量名称>”包含编码器的控制器端组态以及用于主动回原点的组态。
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变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值 W 说明

Sensor. TO_Struct_ExternalEncoder_Se
nsor
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Type DINT 0 … 2 RON 编码器类型

0 “INCREMENTAL”
增量值

1 “ABSOLUTE”
绝对值

2 “CYCLIC_ABSOLUTE”
循环绝对编码器

InverseDirection BOOL - RES 对实际值取反

FALSE ×
TRUE √

System DINT 0、1 RES 编码器系统

0 “LINEAR”
线性编码器

1 “ROTATORY”
旋转编码器

MountingMode DINT 0 … 2 RES 编码器的安装类型

0 在电机轴上

1 在负载侧

2 外部测量系统

DataAdaption DINT 0、1 RES 在设备中自动传输驱动值参考转数、 大转数和参

考力矩

0 未自动传送，手动组态值  
1 自动将驱动装置中组态的值传送至工艺对

象的组态中

ActualVelocityMode DINT 0、1 RES 实际转数值或实际速度值的计算方式

0 实际值通过位置变化微分计算

1 实际值通过报文的 NACT 值计算

Interface.        
 
 
 

AddressIn VREF 0 … 65535 RON PROFIdrive 报文的输入地址

AddressOut VREF 0 … 65535 RON PROFIdrive 报文的输出地址

Number UDINT 1 … 2 RON 报文中的编码器编号

Parameter.        
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 
 
 
 

Resolution LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES 线性编码器的精度（两个编码器脉冲之间的偏移值）

StepsPerRevolutio
n

UDINT 1 … 8388608 RES 旋转编码器的每转增量数

FineResolutionXis
t1

UDINT 0 … 31 RES 高精度的位数“Gx_XIST1”（周期性实际编码器值）

FineResolutionXis
t2

UDINT 0 … 31 RES 高精度的位数“Gx_XIST2”（编码器的绝对值）

DeterminableRevo
lutions

UDINT 0 … 8388608 RES 多转式绝对值编码器的差动转数 
（针对单转绝对值编码器 = 1；针对增量编码器 = 0）

DistancePerRevol
ution

LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 外部安装的编码器每转的加载距离

BehaviorGx_XIST1 DINT 0、1 RES 评估“Gx_XIST1”位。

0 基于编码器分辨率的位数。

在 PROFIdrive 报文中，增量实际值

“Gx_XIST1”的传输位数少于 32 位。例如：

16 位时，值范围为 0 到 65,535。
1 编码器值的 32 位值

在 PROFIdrive 报文中，“Gx_XIST1”增量实

际值的传输位数为 32 位，值范围 0 到 
4,294,967,295。

ReferenceSpeed LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 带旋转编码器的 PROFIdrive 报文中 NACT 的参考速

度

仅在“ActualVelocityMode”= 1 时相关

ReferenceVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 带线性编码器的 PROFIdrive 报文中 NACT 的参考速

度

仅在“ActualVelocityMode”= 1 时相关

PassiveHoming. TO_Struct_SensorPassiveHomi
ng

 

 
 
 
 
 

Mode DINT 0 … 2 RES 回原点模式

0 通过 PROFIdrive 报文使用零位标记

1 基于 PROFIdrive 报文和参考凸轮的零位标

记

2 通过数字量输入作为回原点标记

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 1903



变量 数据类型 值 W 说明

SideInput BOOL - CAL 用于被动回原点的数字量输入侧

FALSE 负方向

TRUE 正方向

Direction DINT 0 … 2 CAL 回原点标记的回原点方向/逼近方向

0 正向回原点方向

1 负向回原点方向

2 当前回原点方向

DigitalInputAddre
ss

VREF 0 … 65535 RON 数字量输入的地址

SwitchLevel BOOL - RON 逼近回原点标记时数字量输入端存在的信号电平

FALSE 低电平

TRUE 高级编程

“CrossPlcSynchronousOperation”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.<变量名称>”包含跨 PLC 同步操作的组态。

变量

图例 (页 1899)

变量 数据类型 值 W 说明

CrossPlcSynchronousO
peration.

TO_Struct_CrossPlcSynchrono
usOperation

 

  Interface[1..8]. ARRAY [1..8] of 
TO_Struct_CrossPlcLeadingVal
ueInterface

 

  EnableLeadingVal
ueOutput

BOOL - RON 提供跨 PLC 主值

FALSE ×
TRUE √

AddressOut VREF - RON 主值报文的输出地址

LocalLeadingValueD
elayTime

LREAL 0.0 … 1.0E9 RES 主值输出在本地跟随轴上的延迟时间
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“Extrapolation”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Extrapolation<变量名称>”包含实际值外推的组态。
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变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值 W 说明

Extrapolation. TO_Struct_Extrapolation  
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变量 数据类型 值 W 说明

  LeadingAxisDepend
entTime

LREAL - RON 外推时间分量（引导轴所导致）

根据以下时间而得：

• 引导轴的实际值采集时间

• 插补器周期时钟

• 实际值外推位置过滤器的时间 (T1 + T2)
FollowingAxisDepen
dentTime

LREAL 0.001 到 1.0E
12

DIR 外推时间分量（跟随轴所导致）

根据以下时间而得：

• 对于带有设定速度预控制的跟随轴：

– 通信周期

– 插补器周期时钟

– 跟随轴的速度控制回路替代时间

– 跟随轴上设定值的输出延迟时间

• 对于不带速度预控制的跟随轴：

– 通信周期

– 插补器周期时钟

– 位置控制回路等效时间（来自

“<TO>.PositionControl.Kv”的 1/Kv）
– 跟随轴上设定值的输出延迟时间

Settings. TO_Struct_ExtrapolationSettin
gs

 

  SystemDefinedExt
rapolation

DINT 0、1 RES 引导轴相关时间

0 无效

1 有效

ExtrapolatedVeloc
ityMode

DINT 0、1 RES 同步功能的有效速度值

0 “FilteredVelocity”
滤波后实际速度的主值速度

1 “VelocityByDifferentiation”
主值速度由外推主值位置差异得出

PositionFilter. TO_Struct_ExtrapolationPositi
onFilter

 

  T1 LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 位置过滤器时间常数 T1
T2 LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 位置过滤器时间常数 T2

VelocityFilter. TO_Struct_ExtrapolationVeloci
tyFilter
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变量 数据类型 值 W 说明

  T1 LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 速度过滤器时间常数 T1
T2 LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 速度过滤器时间常数 T2

VelocityTolerance. TO_Struct_ExtrapolationVeloci
tyTolerance

 

  Range LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 速度的容差带宽

Hysteresis. TO_Struct_ExtrapolationHyster
esis

 

  Value LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 外推实际位置值滞后

“LoadGear”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.LoadGear.<变量名称>”包含负载齿轮的组态。

变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

LoadGear. TO_Struct_LoadGear  
 
 
 
 

Numerator UDINT 1 到 4294967
295

RES 负载齿轮计数器

Denominator UDINT 1 到 4294967
295

RES 负载齿轮分母

“Properties”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Properties.<变量名称>”包含轴或运动控制类型的组态。
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变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

Properties. TO_Struct_Properties  
  MotionType DINT 0、1 RON 显示轴类型或运动类型

0 线性轴或运动

1 旋转轴或运动

“Units”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Units.<变量名称>”显示设置的工艺单位。
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变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值 W 说明

Units. TO_Struct_Units / 
TO_Struct_ExternalEncoder_U
nits
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变量 数据类型 值 W 说明

  LengthUnit UDINT - RON 位置单位

1010 m
1013 mm
1536 mm1)

1011 km
1014 µm
1015 nm
1019 in
1018 ft
1021 mi
1004 rad
1005 °
1537 °1)

VelocityUnit UDINT - RON 速度单位

1521 °/s
1539 °/s1)

1522 °/min
1086 rad/s
1523 rad/min
1062 mm/s
1538 mm/s1)

1061 m/s
1524 mm/min
1525 m/min
1526 mm/h
1063 m/h
1527 km/min
1064 km/h
1066 in/s
1069 in/min
1067 ft/s

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

1070 ft/min
1075 mi/h

TimeUnit UDINT - RON 时间单位

1054 s
UnitFactor UDINT - RON 以高精度单位进行内部转换的系数。

1) 精度较高或有六位小数的位置值

“Mechanics”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Mechanics.<变量名称>”包含机械装置的组态。

变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

Mechanics. TO_Struct_Mechanics  
  LeadScrew LREAL 1.0E-12 … 

1.0E12
RES 丝杠螺距

“Modulo”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Modulo.<变量名称>”包含模函数的组态。
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变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值 W 说明

Modulo. TO_Struct_Modulo  
 
 
 

Enable BOOL - RES FALSE 模数转换已禁用

TRUE 模数转换已启用

Length LREAL 0.001 到 1.0E
12

RES 模数长度

启用了模数转换后，应针对模数长度 > 0.0 的情况

进行检查

StartValue LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RES 模数起始值

“Homing”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Homing.<变量名称>”中包含回零工艺对象的组态。

变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值 W 说明

Homing. TO_Struct_Homing / 
TO_Struct_ExternalEncoder_H
oming

 

  HomePosition LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

CAL 起始位置

“StatusProvidedLeadingValue”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusProvidedLeadingValue.<变量名称>”包含提供的主值，该值在跨 PLC 同
步操作时具有主值延迟。
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变量

图例 (页 1899)

变量 数据类

型

值 W 说明

StatusProvidedLea
dingValue.

TO_Struct_StatusProvide
dLeadingValue

提供的主值

 
 

DelayedLeading
Value

TO_Struct_ProvidedLeadi
ngValue

具有主值延迟的主值

 Position LREAL -1.0E12 到
 1.0E12

RO
N

位置

Velocity LREAL -1.0E12 到
 1.0E12

RO
N

速度

Acceleration LREAL -1.0E12 到
 1.0E12

RO
N

加速度

“StatusSensor”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusSensor.<变量名称>”指示测量系统的状态。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1914 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 1899)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusSensor. TO_Struct_StatusSensor  
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 
 

State DINT 0 到 2 RON 实际编码器值的状态 
0 “NOT_VALID”

无效

1 “WAITING_FOR_VALID”
等待“有效”状态

2 “VALID”
有效

CommunicationOK BOOL - RON 控制器和驱动装置之间的循环总线通信

FALSE 未建立

TRUE 已建立

Error BOOL - RON FALSE 测量系统中无错误

TRUE 测量系统中有错误。

AbsEncoderOffset LREAL - RON 绝对值编码器的值的起始位置偏移量。

此值将永久性存储在 CPU 中。

Control BOOL - RON FALSE 编码器未处于激活状态

TRUE 编码器处于激活状态

Position LREAL - RON 编码器位置

Velocity LREAL - RON 编码器速度

AdaptionState DINT - RON 编码器参数的数据自动传送的状态

0 “NOT_ADAPTED”
数据未传送

1 “IN_ADAPTION”
正在进行数据传送

2 “ADAPTED”
已完成数据传送

3 “NOT_APPLICABLE”
未选择数据传送，无法进行传送

4 “ADAPTION_ERROR”
数据传送时出错

ModuloCycle DINT -214748364
8 到 2147483
647

RON 模数周期数

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

Adjusted DINT 0 到 1 RON 编码器的回零状态

0 编码器未回原点

1 编码器通过以下回零类型之一实现回零：

• 被动回零

• 绝对编码器调整

• 增量式编码器调整

“StatusExtrapolation”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusExtrapolation.<变量名称>”用于指示实际值外推的状态。

变量

图例 (页 1899)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusExtrapolation. TO_Struct_StatusExtrapolation  
  FilteredPosition LREAL -1.0E12 到 1.

0E12
RON 位置过滤器后的位置

FilteredVelocity LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 经速度过滤器滤波和容差区间后的速度

ExtrapolatedPositio
n

LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 外推位置

ExtrapolatedVelocit
y

LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RON 外推速度

“StatusWord”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 5“HomingDone”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWord DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 - - - “Enable”
启用状态

该工艺对象已启用。

位 1 - - - “Error”
存在错误。

位 2 - - - “RestartActive”
已激活“重启”。正在对工艺对象进行重新初始化。

位 3 - - - “OnlineStartValuesChanged”
“重启”变量已更改。要应用更改，必须将工艺对象

重新初始化。

位 4 - - - 预留

位 5 - - - “HomingDone”
回原点状态

工艺对象已回原点。

位 6 - - - “Done”
运动作业未在进行中且已禁用轴控制面板。

位 7...
位 10

- - - 预留

位 11 - - - “HomingCommand”
“MC_Home”作业正在处理。

位 12...
位 31

- - - 预留

“ErrorWord”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
“<TO>.ErrorWord”变量用于指示工艺对象错误（工艺报警）。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。
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变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorWord DWORD - RON  
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - “SystemFault”
发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 - - - 预留

位 5 - - - “SensorFault”
编码器系统错误

位 6 - - - 预留

位 7 - - - “CommunicationFault”
通信错误

通信缺失或通信故障。 
位 8 - - - 预留

位 9 - - - 预留

位 10 - - - “HomingError”
进行回原点操作时出错

无法完成回原点。

位 11 - - - 预留

位 12 - - - 预留

位 13 - - - “PeripheralError”
访问逻辑地址时发生错误

位 14 - - - 预留

位 15 - - - “AdaptionError”
数据自动传送时出错

位 16...
位 31

- - - 预留
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“ErrorDetail”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.ErrorDetail.<变量名称>”中包含报警编号，以及工艺对象的当前未决工艺报

警的有效本地报警响应。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 
(页 1501)文档的“工艺报警概述”部分。

变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorDetail. TO_Struct_ErrorDetail  
 
 

Number UDINT - RON 报警编号

Reaction DINT 0，10 RON 有效的报警响应

0 无响应

10 取消启用

“WarningWord”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.WarningWord”可指示出工艺对象上的未决警告。

有关对各个位（例如，位 13“PeripheralWarning”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。
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变量

图例 (页 1899)

变量 数据类型 值 W 说明

WarningWord DWORD - RON  
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - “SystemWarning”
发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigWarning”
组态错误

将在内部调整一个或多个组态参数。

位 2 - - - “UserWarning”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 - - - 预留

位 5 - - - “SensorWarning”
编码器系统错误

位 6 - - - 预留

位 7 - - - “CommunicationWarning”
通信错误

通信缺失或通信故障。

位 8 - - - 预留

位 9 - - - 预留

位 10 - - - “HomingWarning”
进行回原点操作时出错

无法完成回原点。

位 11 - - - 预留

位 12 - - - 预留

位 13 - - - “PeripheralWarning”
访问逻辑地址时发生错误

位 14 - - - 预留

位 15 - - - “AdaptionWarning”
数据自动传送时出错

位 16...
位 31

- - - 预留
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“InternalToTrace[1..4]”变量（外部编码器） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.InternalToTrace[1..4].<变量名称>”不包含与用户相关的数据。该变量结构仅

适用于内部使用。

变量

图例 (页 1899) 

变量 数据类型 值 W 说明

InternalToTrace[1..4]. ARRAY [1..4] OF 
TO_Struct_Internal

 

 
 

Id DINT - DIR -
Value LREAL - RON -

A 附录 (S7-1500, S7-1500T)

“MC_Power”功能图 (S7-1500, S7-1500T)

通过 PROFIdrive 连接驱动装置 (S7-1500, S7-1500T)

PROFIdrive 状态机 (S7-1500, S7-1500T)
轴通过 PROFIdrive 报文中的控制字控制驱动器中的 PROFIdrive 状态机。PROFIdrive 状态机

显示驱动器的状态。

下表显示了 PROFIdrive 状态机的状态：

状态 说明

S1 禁止接通（驱动器关闭，必要时关闭制动器）

S2 上电就绪

S3 接通（驱动器已接通，必要时释放制动器）

S4 运行（驱动器已释放，必要时释放制动器）

S5 关闭（通过驱动器定义的斜坡制动）

运动控制
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更多信息

有关 PROFIdrive 状态机的更多信息，请参见西门子工业在线支持中的常见问题解答条目 
109770665 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109770665)。

“StopMode”= 0、2 (S7-1500, S7-1500T)

功能图：启用工艺对象并通过“StopMode”= 0、2 进行禁用

① • “StopMode”= 0
轴以组态的急停减速度进行制动。

• “StopMode”= 2
轴将按照所组态的 大减速度进行减速。

运动控制
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“StopMode”= 1 (S7-1500, S7-1500T)

功能图：启用工艺对象并通过“StopMode”= 1 进行禁用

① 减速斜坡功能取决于驱动装置中的组态。
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“StopMode”= 3 (S7-1500, S7-1500T)

功能图：启用工艺对象并通过“StopMode”= 3 进行禁用

① 驱动装置滑行停止。该行为取决于机械环境。
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基于工艺对象的制动斜坡的报警响应 (S7-1500, S7-1500T)

功能图：启用工艺对象时，发生基于工艺对象的制动斜坡的工艺报警

① 轴基于报警响应进行制动：

• 通过当前动态值进行停止 (<TO>.ErrorDetail.Reaction = 1)
轴以运动控制指令中的减速度进行制动。

• 通过 大动态值进行停止 (<TO>.ErrorDetail.Reaction = 2)
轴将按照所组态的 大减速度进行减速。

• 通过急停斜坡功能进行停止 (<TO>.ErrorDetail.Reaction = 3)
轴以组态的急停减速度进行制动。

② 确认工艺报警。
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报警响应“取消启用”  (S7-1500, S7-1500T)

功能图：启用工艺对象时发生工艺报警，报警响应为“取消启用”

① 减速斜坡功能取决于驱动装置中的组态。

② 在时间 ② 处确认工艺报警。
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模拟驱动装置接口 (S7-1500, S7-1500T)

“StopMode”= 0、2 (S7-1500, S7-1500T)

功能图：启用工艺对象并通过“StopMode”= 0、2 进行禁用

① • “StopMode”= 0
轴以组态的急停减速度进行制动。

• “StopMode”= 2
轴将按照所组态的 大减速度进行减速。

运动控制
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“StopMode”= 1 (S7-1500, S7-1500T)

功能图：启用工艺对象并通过“StopMode”= 1 进行禁用

① 斜坡减速取决于驱动装置的组态。

② 驱动装置“DI DriveReadyInput”发出就绪信号时的操作取决于厂商。
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“StopMode”= 3 (S7-1500, S7-1500T)

功能图：启用工艺对象并通过“StopMode”= 3 进行禁用

① 驱动装置滑行停止。该行为取决于机械环境。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

1932 编程和操作手册, 11/2022



基于工艺对象的制动斜坡的报警响应 (S7-1500, S7-1500T)

功能图：启用工艺对象时，发生基于工艺对象的制动斜坡的工艺报警

① 轴基于报警响应进行制动：

• 通过当前动态值进行停止 (<TO>.ErrorDetail.Reaction = 1)
轴以运动控制指令中的减速度进行制动。

• 通过 大动态值进行停止 (<TO>.ErrorDetail.Reaction = 2)
轴将按照所组态的 大减速度进行减速。

• 通过急停斜坡功能进行停止 (<TO>.ErrorDetail.Reaction = 3)
轴以组态的急停减速度进行制动。

② 驱动装置“DI DriveReadyInput”发出就绪信号时的操作取决于厂商。

③ 在时间 ③ 处确认工艺报警。
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报警响应“取消启用”  (S7-1500, S7-1500T)

功能图：启用工艺对象时发生工艺报警，报警响应为“取消启用”

① 斜坡减速取决于驱动装置的组态。

② 驱动装置“DI DriveReadyInput”发出就绪信号时的操作取决于厂商。

③ 在时间 ③ 处确认工艺报警。

位置控制信号流程图 (S7-1500, S7-1500T)

位置控制信号流程图
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支持 DSC 的驱动装置中的位置控制
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CPU 中的位置控制
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6.1.3 使用 S7-1500/S7-1500T 测量输入和输出凸轮功能 (S7-1500, S7-1500T)

6.1.3.1 基本知识 (S7-1500, S7-1500T)

功能 (S7-1500, S7-1500T)
在用户程序中通过运动控制指令执行测量输入、输出凸轮和凸轮轨迹工艺对象的各个功能。

下表显示了工艺对象所支持的运动控制指令：

运动控制指令 有效性 工艺对象

S7-1500 S7-1500T 测量输入 
(页 1939)

输出凸轮 
(页 1954)

凸轮轨迹 
(页 1969)

“MC_Reset”
确认报警，重启工艺对象

✓ ✓ ✓ ✓ ✓

“MC_MeasuringInput”
启动一次测量

✓ ✓ ✓ - -

“MC_MeasuringInputCyclic”
开始周期性测量

✓ ✓ ✓ - -

“MC_AbortMeasuringInput”
取消当前运行的测量作业

✓ ✓ ✓ - -

“MC_OutputCam”
激活/取消激活输出凸轮

✓ ✓ - ✓ -

“MC_CamTrack”
激活/取消激活凸轮轨迹

✓ ✓ - - ✓

探针工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
测量输入处信号发生变化时，测量输入工艺对象将采集轴或外部编码器的实际位置。 
有关测量输入工艺对象的功能概述，请参见“功能 (页 1939)”部分。

下图所示为测量输入工艺对象的基本操作原理：
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测量类型

可执行以下类型的测量：

• 一次测量 (页 1943)
一次测量作业 多采集边沿信号的两个测量值。一次测量作业通过“MC_MeasuringInput”
启动。

• 周期性测量 (页 1944)
在周期性测量中，每个位置控制周期内 多采集边沿信号的两个测量值。

周期性测量作业通过“MC_MeasuringInputCyclic”启动。会继续循环进行测量，直至按照

指令结束测量。

使用运动控制指令“MC_MeasuringInput”或“MC_MeasuringInputCyclic”开始测量时选择要检

测的边沿信号。
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分配

测量输入工艺对象通常需分配给一个由测量输入评估位置的其它工艺对象。

测量输入工艺对象可分配给以下工艺对象：

• 同步轴

• 定位轴

• 外部编码器

一个轴或一个外部编码器只能分配给一个测量输入工艺对象。

一个轴或外部编码器可分配给多个测量输入工艺对象。 
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确定测量值

通过以下硬件支持方式可检测具体位置：

• 使用定时器 DI 进行测量

通过时间值获取测量值，可以精确记录信号变化的时间点。随后将时间戳传送至控制器，

相关的实际位置在工艺对象中确定。

使用定时器 DI 进行测量需要等时同步模式。

• 使用 SINAMICS（中央探头）进行测量

通过中央测量输入，可以精确记录信号变化的时间点。随后通过报文 39x 将时间戳传送

至控制器，相关的实际位置在工艺对象中确定。

仅相应 SINAMICS 驱动装置（见“兼容性列表 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109750431)”）支持通过中央测量输入进

行测量。总线上的 大可用周期时间受限，请参见“时间相关的边界条件 (页 1950)”。
使用 SINAMICS （中央探头）进行测量需要等时同步模式。

有关报文的更多信息，请参见文档《S7-1500/S7-1500T 轴功能》 (页 1501)文档中的

“PROFIdrive 报文组态”部分。

• 使用 PROFIdrive 报文进行测量（驱动装置或外部编码器）

使用 PROFIdrive 报文进行测量时，测量输入将连接驱动设备并在该驱动装置中直接进行

测量。位置值取决于测量输入端的信号变化。通过 PROFIdrive 报文，驱动装置或编码器

模块将确定的位置值传送给工艺对象。

使用 PROFIdrive 报文进行测量时，PROFIdrive 报文中一个实际值或编码器一次只能激活

一个测量输入。在 PROFIdrive 报文中，基于一个实际值或编码器 多可通过 PROFIdrive 
组态两个测量输入；参见文档《S7-1500/S7-1500T 轴功能》 (页 1501)的“自动传送设

备中的驱动装置与编码器参数”部分。 
测量作业

使用运动控制指令“MC_MeasuringInput”（一次性测量）或“MC_MeasuringInputCyclic”（周

期性测量）即可启动测量作业。周期性测量仅在选定的测量输入上可用。有关概述，请参见

“组态 - 硬件接口 (页 1983)”部分。一次测量始终都能够进行。

运动控制指令“MC_MeasuringInput”或“MC_MeasuringInputCyclic”的相应输出指示生成的测

量值。

使用 SIMATIC S7-PLCSIM
测量输入工艺对象无法与 SIMATIC S7-PLCSIM 同时使用。用户程序中使用的测量输入工艺对

象和测量输入作业可以加载到 SIMATIC S7-PLCSIM 中，但不起作用。不显示测量值。
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校正时间

通过设置测量输入工艺对象的校正时间 (<TO>.Parameter.CorrectionTime)，可校正测量的时

间。

以下示例可能需要校正： 
• 测量输入处发生机械移位的时间

• 测量模块输入前生成测得信号的时间

• 测量输入的滤波时间

校正时间包含在测量输入工艺对象的所有测量输入类型的计算中。

还需注意测量虚拟轴时的时间延时，请参见文档《S7-1500/S7-1500T 轴功能》中的“虚拟轴 
(页 1501)”部分。

测量 (S7-1500, S7-1500T)

一次测量 (S7-1500, S7-1500T)
对于一次测量，一个测量作业 多可检测两个边沿信号。相关的实际位置随后通过信号回送

到函数块和工艺数据块中，可在用户程序中进行进一步处理。

测量作业

使用运动控制指令“MC_MeasuringInput”即可启动测量作业。工艺数据块中的“<TO>.Status”
变量切换至“WAITING_FOR_TRIGGER”。检测到所选边沿信号时，该工艺对象随即激活测量。

• 测量输入端的测量以 多两种系统时间的形式出现。根据具体时间，测定和输出相关位

置，期间需卡了校正时间（如果存在）。

• 进行直接位置检测时，直接通过 PROFIdrive 报文从驱动器或编码器模块为工艺对象提供

检测到的位置值。

测量过程随后完成。附加测量必须使用运动控制指令“MC_MeasuringInput”来重启。

在运动控制指令“MC_MeasuringInput”中
组态的“Mode”参数

运动控制指令“MC_MeasuringInput”的输出

“MeasuredValue1” “MeasuredValue2”
仅测量上升沿 上升沿时的实际位置 –
仅测量下降沿

测量下两个边沿 第一个信号沿时的实际位置 第二个信号沿时的实际位置
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在运动控制指令“MC_MeasuringInput”中
组态的“Mode”参数

运动控制指令“MC_MeasuringInput”的输出

“MeasuredValue1” “MeasuredValue2”
从上升沿开始测量下两个边沿 上升沿时的实际位置 下降沿时的实际位置

从下降沿开始测量下两个边沿 下降沿时的实际位置 上升沿时的实际位置

后检测到的值在工艺数据块中置位。如果功能块启动一个新作业，该功能块的输出将被初

始化。但工艺数据块不会初始化。检测到第一个有效测量周期后，工艺数据块和功能块中的

值彼此保持一致。

功能块中“MC_MeasuringInput.DONE”= TRUE 或者工艺数据块中 <TO>.Status =
“TRIGGER_OCCURRED”，指示测量作业完成。

通过“MC_MeasuringInput”测量作业时的要求

通过 PROFIdrive 报文（驱动器或编码器）进行测量或通过 SINAMICS（中央探头）进行测量

时的硬件相关限制条件会对记录测量事件前的时间周期产生一定的时间要求。

在“Mode”= 3（两个边沿都进行测试，上升沿开始）或“Mode”= 4（两个边沿都进行测试，下

降沿开始）中，通过“MC_MeasuringInput”进行测量时，为了记录待测试的第一个边沿，待

测量的第一个边沿与之前的边沿之间的 短时间间隔应为多个伺服周期。

要了解时间边界条件的相关信息，请参见“时间相关的限制条件 (页 1950)”部分。

参见

时间相关的限制条件 (页 1950)

周期性测量 (S7-1500, S7-1500T)
对于周期性测量，在工艺对象的每个位置控制周期内，系统 多可采集两个测量事件，还可

以显示相关的测量位置。会继续循环进行测量，直至按照指令结束测量。

测定的测量值随即显示，可通过用户程序读取。

周期性测量需要使用“使用定时器 DI 进行测量”类型的硬件支持来测定测量值：

对于无法测定测量值的测量信号沿，可通过工艺数据块和函数块“MC_MeasuringInputCyclic”
中的丢失信号沿计数器来指示。
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测量作业

周期性测量作业通过运动控制指令“MC_MeasuringInputCyclic”启动，该测量作业会发送到相

应的测量硬件。根据硬件的功能，在每个位置控制周期内 多可通过参考信号边沿记录两个

测量事件和相关测量时间，然后将其转发到工艺对象。工艺对象决定了测量时间（考虑所有

指定的校正时间）对应的测量位置。 
工艺数据块变量“<TO>.Status”从“INACTIVE”变为“WAITING_FOR_TRIGGER”，并在有其他事件

等待时一直保持该状态。

运动控制指令中设定的模式指定了采集测量值的触发信号沿。每个位置控制周期内 多可检

测到以下信号沿：

• 检测上升沿时的两个上升沿信号

• 检测下降沿时的两个下降沿信号

• 检测上升沿和下降沿时的一个上升沿信号和一个下降沿信号

测量值和计数器

在输入“MC_MeasuringInputCyclic.Execute”的上升沿，输出“MeasuredValue1Counter”和
“MeasuredValue2Counter”被复位为“0”。因此，可立即跟踪新事件并检测到新的测量值条目。

测量作业每发生一次测量事件，相应工艺数据块的事件计数器

“<TO>.MeasuredValues.MeasuredValue1Counter” 和
“<TO>.MeasuredValues.MeasuredValue2Counter”都会加“1”。 
不论各个作业的内容，工艺数据块中都会连续捕捉采集到的测量值，这些值只会在工艺对象

上电或重启时复位为“0”。
完成测量后，测量值输出到函数块中。开始新测量作业时，函数块的计数器设为“0”。工艺

数据块中的测量值输出始终指示 新采集到的测量值。

丢失信号沿计数器 (LEC)
如果一个位置控制周期内出现两个以上要检测的信号沿，则不能为其它待检测的信号沿评估

测量值。丢失的信号沿数量记录在 LEC 中。

LEC 中记录的丢失信号沿取决于运动控制指令中的模式设置。比如，如果要测量上升沿，LEC 
就只会记录未测量到的上升沿。 
LEC 中 多可记录和显示七个丢失信号沿。
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丢失信号沿的数量在函数块和工艺数据块的以下参数中指示：

• “LostEdgeCounter1”
在采集“MeasuredValue1”的位置控制周期内丢失的清零边沿。 
⇒“LostEdgeCounter1”中的显示值会在计数器“MeasuredValueCounter1”递增时更新。

• “LostEdgeCounter2”
在采集“MeasuredValue2”的位置控制周期内丢失的清零边沿。

⇒“LostEdgeCounter2”中的显示值会在计数器“MeasuredValueCounter2”递增时更新。
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使用周期性测量时的测量结果显示

指令中选择的信号沿 每个位置控制周期的显示内容

“MeasuredValue
1”

“MeasuredValue
2”

“LostEdgeCount
er1”

“LostEdgeCount
er2”

仅检测上升沿

“MC_MeasuringInputCyclic.‐
Mode”= 0

第一个上升沿时的

实际位置

第二个上升沿时的

实际位置 
位置控制周期内采集

“MeasuredValue1”和
“MeasuredValue2”时，上升沿或下降

沿数量超过两个。

此时，以下条件适用：

• 如果采集一个“MeasuredValue1”和
一个“MeasuredValue2”，那么采集

信号沿数量和“LostEdgeCounter1”
和“LostEdgeCounter2”中指示的丢

失信号沿数量相同。

• 如果仅采集一个

“MeasuredValue1”，那么

“LostEdgeCounter1”复位为“0”。
“LostEdgeCounter2”中的值保持变

化。

仅检测下降沿

“MC_MeasuringInputCyclic.‐
Mode”= 1

第一个下降沿时的

实际位置

第二个下降沿时的

实际位置

检测上升沿和下降沿

“MC_MeasuringInputCyclic.‐
Mode”= 2

位置控制周期内第

一个上升沿时的实

际位置

位置控制周期内第

一个下降沿时的实

际位置

位置控制周期内采集

“MeasuredValue1”和
“MeasuredValue2”时，边沿数量超过

两个。

此时，以下条件适用：

• 如果采集一个“MeasuredValue1”和
一个“MeasuredValue2”，那么采集

信号沿数量和“LostEdgeCounter1”
和“LostEdgeCounter2”中指示的丢

失信号沿数量相同。

• 如果仅采集一个

“MeasuredValue1”，那么

“LostEdgeCounter1”复位为“0”。
“LostEdgeCounter2”中的值保持变

化。

• 如果仅采集一个

“MeasuredValue2”，那么

“LostEdgeCounter2”复位为“0”。
“LostEdgeCounter1”中的值保持变

化。
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示例

下图显示了因丢失信号沿导致的“MeasuredValue1Counter”和“MeasuredValue2Counter”发
散模型示例。

示例：上升沿测量（模式 = 0）

示例：下降沿测量（模式 = 1）

示例：上升沿和下降沿测量（模式 = 2）

带测量范围测量 (S7-1500, S7-1500T)
测量作业可直接激活或是限定在规定的测量范围内。

下图显示了“Mode” = 0 时的带测量范围测量示例（测量下一个上升沿）：
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工艺对象仅显示测量范围内的测量值。

• 如果一次测量期间未在测量范围内检测到测量信号沿，测量作业即会取消并触发一个报警。

• 而周期性测量即使在测量范围内未检测到测量信号沿也会保持有效。

对于没有模数功能的轴，指定起始位置和终止位置的顺序并不重要。如果起始位置大于终止

位置，那么这两个值在应用程序中会互换。如果有模数功能的轴的起始位置大于终止位置，

那么测量范围会从起始位置穿过轴的模数转换延伸到终止位置。

测量范围位置在运动控制指令“MC_MeasuringInput”或“MC_MeasuringInputCyclic”中指定。

测量范围的激活时间

当达到测量范围起点时，必须激活测量输入的测量功能。为补偿用于激活定时器 DI 或驱动

器的通信时间，可提前激活工艺对象测量，然后在激活时间内激活测量范围。
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带测量范围的测量激活时间分为以下部分：

• “<TO>.Parameter.MeasuringRangeActivationTime”变量指示了系统侧定义有效的激活时

间分配。

• 用户也可以使用“<TO>.Parameter.MeasuringRangeAdditionalActivationTime”变量设置

其他激活时间。

时间相关的限制条件 (S7-1500, S7-1500T)
根据硬件组态和选择的检测信号沿，对于调用运动控制指令“MC_MeasuringInput”或
“MC_MeasuringInputCyclic”后等待测量并显示结果的这段时间，可应用不同的系统内在要求。

必须区分以下时间：

• 等待捕捉测量事件的时间

• 等待测量结果显示或测量完成的时间。

基于当前设置进行的时间值计算，将在测量输入的组态窗口“扩展参数”中显示。

使用定时器 DI 进行测量/使用 SINAMICS（中央探头）进行测量

• 从输出“MC_MeasuringInput”作业到测量事件检测生效的时间：

– “MeasuringRangeActivationTime”：2 x Tservo

• 从触发测量事件到在控制器中提供测量值的时间：

– 一次测量：2 x Tservo + TSend

– 周期性测量：Tservo + TSend

• 带测量范围测量的激活时间

– “MeasuringRangeActivationTime”+“MeasuringRangeAdditionalActivationTime”

说明

大总线时钟周期

借助 SINAMICS 测量输入， 大总线时钟周期 TSend 可以高达 8 ms。
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使用 PROFIdrive 报文进行测量（驱动器或外部编码器）

• “MeasuringRangeActivationTime”：
– TSend 和 Tservo 等于：3 x Tservo 
– TSend 和 Tservo 不等于：2 x Tservo 

• 从输出“MC_MeasuringInput”作业到测量事件检测生效的时间：

– 测量上升沿／下降沿或两个信号沿：

“MeasuringRangeActivationTime”+ 2 x Tservo

– 测量两个专用信号沿：

“MeasuringRangeActivationTime”+ 3 x Tservo

• 从触发测量事件到在控制器中提供测量值的时间：  
– 测量一个信号沿：7 x Tservo

– 测量两个信号沿之间的时间：13 x Tservo

• 带测量范围测量的激活时间

– 测量上升沿／下降沿或两个信号沿：

“MeasuringRangeActivationTime”+“MeasuringRangeAdditionalActivationTime”
+ 2 x Tservo

– 测量两个专用信号沿：

“MeasuringRangeActivationTime”+“MeasuringRangeAdditionalActivationTime”
+ 3 x Tservo

变量定义

• Tservo = 伺服时钟循环内工艺对象的调用间隔时间 [ms]
• TSend = 发送时钟 [ms]
• “MeasuringRangeActivationTime”，参见带测量范围的测量 (页 1948)部分

为防止异步处理过程覆盖刚测定的测量值，在有效测量结束前不能开始新的一次测量作业。

此过程需考虑激活时间与等待显示或结束测量时间的总和。

从用户角度来讲，对于周期性测量，建议在同步 MC-PreInterpolator [OB68] 中进行评估和

临时存储操作。 
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变量：测量输入工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
以下工艺对象变量可用于测量操作：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.Status 测量输入功能的状态

0 测量未激活状态显示（“INACTIVE”）
1 测量输入正在等待测量事件

（“WAITING_FOR_TRIGGER”）
2 测量输入已采集一个或多个测量值

（“TRIGGER_OCCURRED”）。

3 测量期间出错（“MEASURING_ERROR”）
<TO>.InputState 测量输入的状态

参数

变量 说明

<TO>.Parameter.MeasuringInputType 测量输入类型

<TO>.Parameter.PROFIdriveProbeNumber 使用 PROFIdrive 报文进行测量的测量输入数量

<TO>.Parameter.MeasuringRange‐
ActivationTime

系统定义的激活时间分配 [ms]

<TO>.Parameter.MeasuringRange‐
AdditionalActivationTime

其他用户自定义的激活时间分配 [ms]

<TO>.Parameter.CorrectionTime 用户自定义的测量结果校正时间 [ms]

接口

变量 说明

<TO>.Interface.Address 数字量测量输入的 I/O 地址

单位

变量 说明

<TO>.Units.LengthUnit 长度数据的单位

<TO>.Units.TimeUnit 时间数据的单位
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测量值

变量 说明

<TO>.MeasuredValues.MeasuredValue1 第一个测量值

<TO>.MeasuredValues.MeasuredValue2 第二个测量值（在一个位置控制周期内测量两个或更多信号沿时）

<TO>.MeasuredValues.MeasuredValue1‐
Counter

第一个测量值的计数值

<TO>.MeasuredValues.MeasuredValue2‐
Counter

第二个测量值的计数值

<TO>.MeasuredValues.LostEdgeCounter1 第一个测量值的采集时钟循环内的丢失信号沿数量

（一次性测量时为零）

<TO>.MeasuredValues.LostEdgeCounter2 第二个测量值的采集时钟循环内的丢失信号沿数量

（一次性测量时为零）

StatusWord
变量 说明

<TO>.StatusWord.X0 (Control) 工艺对象处于运行状态。

<TO>.StatusWord.X1 (Error) 工艺对象中发生错误。

<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive) 正在对工艺对象进行重新初始化。工艺数据块的变量未通过激活

重启进行更新。

<TO>.StatusWord.X3 
(OnlineStartValuesChanged)

与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更

改。

<TO>.StatusWord.X5 
(CommunicationOk)

测量输入与测量模块同步，可以对其进行使用。

ErrorWord
变量 说明

<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault) 发生了系统内部错误。

<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault) 组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑

的组态数据。

<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault) 用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时出错。
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ErrorWord
变量 说明

<TO>.ErrorWord.X3 
(CommandNotAccepted)

指令无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError) 访问逻辑地址时发生错误

ErrorDetail
变量 说明

<TO>.ErrorDetail.Number 报警编号

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动

控制报警和错误 ID》 (页 1501)文档中的“工艺报警”部分。

<TO>.ErrorDetail.Reaction 有效的报警响应

0 无响应

6 结束测量输入处理过程

输出凸轮工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
输出凸轮工艺对象会根据轴或外部编码器的位置生成开关信号。开关状态可在用户程序中进

行评估，并馈送到数字量输出。

有关输出凸轮工艺对象的功能概述，请参见“功能 (页 1939)”部分。

下图所示为输出凸轮工艺对象的基本操作原理：
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输出凸轮类型

可以使用以下输出凸轮类型：

• 基于位置的输出凸轮 (页 1957)
基于位置的输出凸轮在起始位置和终止位置之间打开。在此范围外，基于位置的输出凸

轮关闭。

• 基于时间的输出凸轮 (页 1959)
基于时间的输出凸轮在达到起始位置后，在一段规定时间内保持接通状态。

分配

输出凸轮工艺对象必须始终分配给另一个工艺对象，且输出凸轮要评估其位置。
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输出凸轮工艺对象可分配给以下工艺对象：

• 同步轴

• 定位轴

• 外部编码器

一个轴或一个外部编码器只能分配给一个输出凸轮工艺对象。

一个轴或外部编码器可分配给多个输出凸轮工艺对象。

输出凸轮计算和输出凸轮输出

输出凸轮工艺对象可计算准确的开关时间，确保准确遵从开关位置。开关时间在输出前的两

个位置控制周期内计算。

数字量输出凸轮输出支持以下输出选项：

• 定时器 DQ
以基于时间的 IO 模块为基础，具有高精度和高重现性的数字量输出（毫秒级范围）。在

通过时间值输出信号的情况下，信号变化的时间由工艺对象确定。然后将时间戳传送到

数字量输出的硬件，并以高精度输出边沿。

通过定时器 DQ 输出需要等时同步模式。

• 数字量输出模块

数字量输出的开关精度取决于所用 I/O 的输出周期

当输出取消激活时，输出凸轮状态不会在硬件输出端输出。输出凸轮状态可在用户程序中通

过评估相关“<TO>.CamOutput”变量来内部使用。

反向输出

在反向输出的情况下，输出凸轮输出保持打开状态的范围与保持关闭状态的范围互换。

反向输出在运动控制指令“MC_OutputCam”中设置，该指令使能后才激活。

反向输出可用于基于位置的输出凸轮和基于时间的输出凸轮。
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从一个输出端输出多个输出凸轮

从一个输出端输出多个输出凸轮的操作可通过输出端的输出凸轮信号“与”或“或”逻辑运

算执行。

显示开关状态

输出凸轮的开关状态显示在相关工艺数据块的“<TO>.CamOutput”中。

位置基准 
输出凸轮的切换点可作为以下位置的参考，具体取决于互连的工艺对象。

• 同步轴/定位轴的实际位置

• 同步轴/定位轴的位置设定值

• 外部编码器的位置

互连工艺对象回零

使用运动控制指令“MC_Home”更改轴或外部编码器位置会被视为突发位置变化。 
• 基于位置的输出凸轮可能跳过或进行相应输出。

• 基于时间的输出凸轮将跳过。时间输出凸轮只有在超出起始位置后才会打开，并保持一

段导通时间。

• 回零操作无法取消已切换状态的基于时间的输出凸轮。

跟踪记录输出凸轮的位置设定值

CPU 计算输出凸轮的输出时间，从而在将位置设定值从 PLC 传输到驱动器后切换输出凸轮。

跟踪轨迹中不考虑通信时间。

基于位置的输出凸轮 (S7-1500, S7-1500T)

开启范围

基于位置的输出凸轮的打开范围基本由起始位置和终止位置定义。
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起始位置小于终止位置

当起始位置小于终止位置时，打开范围从起始位置开始，到终止位置结束。

起始位置大于终止位置

如果起始位置大于终止位置，那么就有两个打开范围，如下所述：

• 打开范围从起始位置开始，到正向范围终点结束（比如正向软件限位开关、模数范围终点）

• 打开范围从负向范围终点开始（比如负向软件限位开关、模数范围起点），到终止位置

结束

通过模数功能映射到轴

通过互连工艺对象的有效模数功能，输出凸轮的起始和终止位置会自动映射到模数范围内的

值。

示例

• 模数范围 = 0° 到 50°
• 输出凸轮起始位置 = 80°
• 输出凸轮终止位置 = 220°
⇒ 输出凸轮的指定起始和终止位置位于模数范围外。因此，这些值将映射到模数范围。起

始位置为 30° (80° mod 50° = 30°)，终止位置为 20° (220° mod 50° = 20°)。输出凸轮在两个

连续的模数长度上保持打开状态，并以每秒 20° 的模数长度关闭。
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开关特性

基于位置的输出凸轮激活后会在以下情况下打开：

• 互连工艺对象的位置达到运动控制指令“MC_OutputCam”中组态的激活方向起始位置或终

止位置。

• 互连工艺对象的位置移动到运动控制指令“MC_OutputCam”中组态的激活方向输出凸轮的

打开范围（例如，回零期间）。如果运动控制指令“MC_OutputCam”中使能了两个激活方

向，输出凸轮即使在互连工艺对象静止时也会打开。

• 使用运动控制指令“MC_OutputCam”且“Mode”= 3 时，输出凸轮可永久打开。

基于位置的输出凸轮激活后会在以下情况下关闭：

• 位置超出输出凸轮的打开范围。

• 位置值移到输出凸轮的打开范围之外。

• 运动控制指令“MC_OutputCam”设为“Enable”= FALSE。
• 互连工艺对象的运动方向反向，与使能的激活方向不同。

基于时间的输出凸轮 (S7-1500, S7-1500T)
基于时间的输出凸轮在起始位置打开，并根据有负载因子保持置位。

通过模数功能映射到轴

通过互连工艺对象的有效模数功能，输出凸轮的起始位置会自动映射到模数范围内的值。
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示例

• 模数范围 = 0° 到 50°
• 输出凸轮起始位置：

– 输出凸轮 1 = 20°
– 输出凸轮 2 = 30°
– 输出凸轮 3 = 80°

⇒ 基于时间的输出凸轮 1 在 20° 时打开，基于时间的输出凸轮 2 在 30° 时打开。基于时间

的输出凸轮 3 的指定起始位置位于模数范围外。因此，起始位置的值将映射到模数范围内，

从而使基于时间的输出凸轮 3 在 30° 时打开。在各种情况下，全部三个输出凸轮均会根据设

定的负载因子保持有效。

开关特性

基于时间的输出凸轮在以下情况下打开：

• 已到达起始位置，且互连工艺对象的运动方向对应于指令使能的有效方向。

说明

• 如果在输出凸轮打开时再次到达起始位置，则不会重新触发负载因子。

• 如果由于运动控制指令“MC_Home”，互连工艺对象的位置值在运动期间直接放在输出凸轮
起始位置或之后，输出凸轮不会打开。
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基于时间的输出凸轮在以下情况下关闭：

• 组态的负载因子已到期。

• 运动控制指令“MC_OutputCam”设为“Enable”= FALSE。

凸轮的激活方向 (S7-1500, S7-1500T)
输出凸轮可根据互连工艺对象的运动方向开关。可以在正向运动或负向运动方向输出一个输

出凸轮，也可以不考虑方向来输出凸轮。

有效方向在“MC_OutputCam.Direction”中设置。

以下示例显示了输出凸轮在有效方向设置下的行为特性。

“正向”有效时的示例（“Direction”= 1）

基于位置的输出凸轮

输出凸轮在沿正向到达导通范围时打开。方向反向时②，输出凸轮关闭。

在互连工艺对象正向运动时，如果位置值移到输出凸轮的打开范围内，凸轮会打开。输出凸

轮在互连工艺对象静止时保持关闭。

基于时间的输出凸轮

输出凸轮在沿正向到达起始位置时打开。方向反向时，输出凸轮根据指定的负载因子 ① 保
持打开。

在回零运动期间，如果互连工艺对象的位置值在运动期间直接放在输出凸轮起始位置或之后，

输出凸轮不会打开。
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“负向”有效时的示例（“Direction”= 2）

基于位置的输出凸轮

输出凸轮在沿负向到达导通范围时打开。方向反向时②，输出凸轮关闭。

在互连工艺对象负向运动时，如果位置值移到输出凸轮的打开范围内，凸轮会打开。输出凸

轮在互连工艺对象静止时保持关闭。

基于时间的输出凸轮

输出凸轮在沿负向到达起始位置时打开。方向反向时，输出凸轮根据指定的负载因子 ① 保
持打开。

在回零运动期间，如果互连工艺对象的位置值在运动期间直接放在输出凸轮起始位置或之后，

输出凸轮不会打开。
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“负向”有效时的示例（“Direction”= 3）

基于位置的输出凸轮

当互连工艺对象的位置在打开范围内时，输出凸轮打开。

在互连工艺对象静止时，如果互连工艺对象的位置值移到输出凸轮的打开范围内，凸轮会打

开。

基于时间的输出凸轮

输出凸轮在到达起始位置时打开。方向反向时，输出凸轮根据指定的负载因子 ① 保持打开。

在回零运动期间，如果互连工艺对象的位置值在运动期间直接放在输出凸轮起始位置或之后，

输出凸轮不会打开。

滞后 (S7-1500, S7-1500T)
实际位置/位置设定值的变动，可能导致凸轮发生意外打开和关闭。

轴停止时，实际值的微小变化会导致预设正向或负向有效的实际值输出凸轮开启或关闭。在

跟踪模式下，即便是关闭轴的设定值发生微小变化，也会导致指定正向或负向有效的实际值

输出凸轮开启或关闭。这类意外的开关状态可通过组态滞后 (> 0.0) 来防止。特别推荐根据

实际位置组态滞后值 (> 0.0)。
滞后是一个位置公差，在此范围内位置值在未更改输出凸轮的开关状态时也可能变化。滞后

范围内检测到的方向变化会被忽略。

滞后在工艺对象的“<TO>.Parameter.Hysteresis”内设置。
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特性

• 滞后在运行方向变化时激活。

• 以下条件在滞后范围内适用：

– 基于位置的输出凸轮的开关状态不更改。

– 不会再测定运动方向。

– 如果基于时间的输出凸轮的起始位置在滞回范围内，则基于时间的输出凸轮会在沿相

应的有效方向离开滞回范围时打开。

– 基于时间的输出凸轮的负载因子保持不变。

• 超出滞回范围后，基于位置的输出凸轮会根据输出凸轮设置来设定。

① 实际位置

② 有效位置

③ 滞后范围

以下示例显示了滞后对输出凸轮正向激活时的开关行为特性的影响。
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① 无滞后影响的方向变换

② 滞后作用

③ 基于位置的输出凸轮的打开位置根据方向变换和滞回受到影响。

④ 基于时间的输出凸轮的起始位置位于滞回范围内。沿着相应的有效方向离开滞回范围

时，基于时间的输出凸轮将接通。

⑤ 开启持续时间

滞后范围

系统中滞后范围的 大尺寸如下：对于具备模数功能的轴，为模数范围的四分之一；对于无

模数功能的轴，为运行范围的四分之一。

执行器开关时间补偿 (S7-1500, S7-1500T)
可以使用输出凸轮工艺对象的激活时间或取消激活时间来补偿输出和所连执行器的通信时间

和开关时间。

激活时间即为导通信号沿的前导时间，取消激活时间即为关闭信号沿的前导时间。

定时器必须满足以下条件：

导通持续时间 > 取消激活时间 - 激活时间

在工艺对象中，激活时间通过“<TO>.Parameter.OnCompensation”变量设置，取消激活时间

通过“<TO>.Parameter.OffCompensation”设置。

如果输出凸轮已在考虑预调时间的情况下进行了开关操作，并且随后当前速度发生了变化，

则输出凸轮将不会再次进行开关操作。
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所使用数字量输出的影响

• 当输出凸轮通过定时器 DQ 输出时，会自动考虑通信时间。

当输出凸轮通过数字量输出进行输出时，不会自动考虑通信时间。

时基输出凸轮

对于时基凸轮，可以在“MC_OutputCam”指令的“Duration”参数中指示导通持续时间。

预调时间根据轴的速度动态地改变时基凸轮的导通时间和关闭时间。

示例

执行器（例如阀门）应在 200° 位置打开，预调时间为 0.5s。
• 在 10°/s 的速度下，导通时间已经达到 195°。
• 在 20°/s 的速度下，导通时间已经达到 190°。
关闭时间相应地改变。

距离输出凸轮

距离输出凸轮的导通持续时间由开关位置和当前速度决定。

变量：输出凸轮工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
以下为相关工艺对象变量：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.CamOutput 输出凸轮已进行了开关操作。
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参数

变量 说明

<TO>.Parameter.OutputCamType 输出凸轮类型

0 基于位置的输出凸轮

1 基于时间的输出凸轮

<TO>.Parameter.PositionType 位置基准

0 位置设定值

1 实际位置

<TO>.ParameterOnCompensation 激活时间（导通信号沿的前导时间）

<TO>.Parameter.OffCompensation 取消激活时间（关闭信号沿的前导时间）

<TO>.Parameter.Hysteresis 滞后值

接口

变量 说明

<TO>.Interface.EnableOutput 激活输出凸轮的输出

FALSE 无输出

TRUE 输出

<TO>.Interface.Address 输出凸轮的 I/O 地址

<TO>.Interface.LogicOperation 输出端输出凸轮信号的逻辑运算

0 OR 逻辑运算

1 AND 逻辑运算

单位

变量 说明

<TO>.Units.LengthUnit 长度数据的单位

<TO>.Units.TimeUnit 时间数据的单位

StatusWord
变量 说明

<TO>.StatusWord.X0 (Control) 工艺对象处于运行状态。

<TO>.StatusWord.X1 (Error) 工艺对象中发生错误。
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StatusWord
变量 说明

<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive) 正在对工艺对象进行重新初始化。工艺数据块的变量未通过激活

重启进行更新。

<TO>.StatusWord.X3 
(OnlineStartValuesChanged)

与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更

改。

<TO>.StatusWord.X4 (OutputInverted) 输出凸轮的输出已反向。

<TO>.StatusWord.X5 
(CommunicationOk)

输出凸轮将与输出模块进行同步，可以使用。

ErrorWord
变量 说明

<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault) 发生了系统内部错误。

<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault) 组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑

的组态数据。

<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault) 用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时出错。

<TO>.ErrorWord.X3 
(CommandNotAccepted)

指令无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError) 访问逻辑地址时发生错误

ErrorDetail
变量 说明

<TO>.ErrorDetail.Number 报警编号

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动

控制报警和错误 ID》 (页 1501)文档中的“工艺报警”部分。

<TO>.ErrorDetail.Reaction 有效的报警响应

0 无响应

6 已完成输出凸轮的处理过程。
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凸轮轨道工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
根据轴或外部编码器的位置，凸轮轨迹工艺对象会生成开关信号序列。凸轮轨迹 多包含 32 
个单独输出凸轮并输出到一个输出端。开关状态可在用户程序中进行评估，或馈送到数字量

输出。 
有关凸轮轨迹工艺对象的功能概述，请参见“功能 (页 1939)”部分。

下图所示为凸轮轨迹工艺对象的基本操作原理：
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凸轮轨迹定义

凸轮轨迹 多包含 32 个单独输出凸轮，其轨道长度可调。

① 起始位置

② 结束位置

③ 凸轮轨迹长度

输出凸轮位置的定义与凸轮轨迹相关。凸轮轨迹的起点始终为 0.0。因此，凸轮轨迹上的输

出凸轮位置始终为正值。

处理凸轮轨迹时，会考虑起始位置在轨道长度范围内的输出凸轮。

凸轮轨迹的输出凸轮可设为基于位置的输出凸轮或基于时间的输出凸轮，一个凸轮轨迹中只

能使用这两种输出凸轮中的一种。

如果越过凸轮轨迹的终点，所连输出凸轮在凸轮轨迹内的行为如下：

• 基于时间的输出凸轮将根据设定的负载因子保持打开。

• 终止位置位于凸轮轨迹范围外时，基于位置的输出凸轮将在离开凸轮轨迹后关闭。

起始和终止位置位于凸轮轨迹长度之外的凸轮被忽略。它们只有在凸轮轨迹长度增加到至少

输出凸轮相应起始位置在新轨道长度内时才会激活。

分配

凸轮轨迹工艺对象必须始终分配给另一个工艺对象，且凸轮轨迹要评估其位置。

凸轮轨迹工艺对象可分配给以下工艺对象：

• 同步轴

• 定位轴

• 外部编码器
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一个轴或一个外部编码器只能分配给一个凸轮轨迹工艺对象。

一个轴或外部编码器可分配给多个凸轮轨迹工艺对象。

位置基准

凸轮轨迹的输出凸轮切换点可作为以下位置的参考，具体取决于互连的工艺对象。

• 同步轴/定位轴的实际位置

• 同步轴/定位轴的位置设定值

• 外部编码器的位置

将凸轮轨迹映射到工艺对象的位置

凸轮轨迹的起点放在互连工艺对象的指定参考位置。因此，凸轮轨迹位置确定的开关位置将

从参考位置开始映射到所连工艺对象上。凸轮轨迹在互连工艺对象两个方向延续。

参考位置的设置可以是正向，也可以是负向。

示例

• 轴范围 = -1000 mm 至 +1000 mm
• 参考轴位置的所需输出凸轮切换点：

– 起始位置 = -200 mm
– 终止位置 = -100 mm

• 凸轮轨迹长度 = 2000 mm
• 轨道上的输出凸轮定义：

– 起始位置 = 800 mm
– 终止位置 = 900 mm
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凸轮轨迹处理

凸轮轨迹处理周期性进行。

凸轮轨迹从参考位置开始映射到所连工艺对象的位置，并在两个方向周期性延续。

输出凸轮轨迹

数字凸轮轨迹输出支持以下输出选项：

• 定时器 DQ
以基于时间的 IO 模块为基础，具有高精度和高重现性的数字量输出（毫秒级范围）。在

通过时间值输出信号的情况下，信号变化的时间由工艺对象确定。然后将时间戳传送到

数字量输出的硬件，并以高精度输出边沿。

通过定时器 DQ 输出需要等时同步模式。

• 数字量输出模块

数字量输出的开关精度取决于所用 I/O 的输出周期
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每个位置控制循环内 多可输出两个信号沿（通过定时器 DQ，上升沿和下降沿）或一个信

号沿（通过数字量输出模块，上升沿或下降沿）。如果在一个位置控制时钟周期内传输多个

导通信号沿或关闭信号沿，每种情况下的 后写入值均有效。

标记凸轮轨迹的各个输出凸轮

对于待处理的输出凸轮，必须在工艺数据块中通过设置

“<TO>.Parameter.Cam[1..32].Existent”= TRUE 将其组态为有效。此外，可在用户程序中使用

位标记（“<TO>.Parameter.CamMasking”）来想讲组态为有效的凸轮轨迹输出凸轮定义为有

效。在默认设置中，所有有效输出凸轮均启用（“<TO>.Parameter.CamMasking”= 
0xFFFFFFFF）。凸轮轨迹本身通过使用运动控制指令“MC_CamTrack”来激活/取消激活。

模运算 (S7-1500, S7-1500T)

轨道长度以及映射到有模数功能的轴

当凸轮轨道映射到有模数功能的轴时，超出模数范围的指定参考位置在模数范围内映射。

轨道长度可以小于或大于轴的模数长度。为了确保凸轮轨道在模数范围内的映射无偏移并防

止意外超驰，则模数长度与轨道长度应为整数倍关系（反之亦然）。

无偏移映射示例 有偏移映射示例

① 模数长度为 360° 的轴 ① 模数长度为 360° 的轴

② 轨道长度为 120° 的凸轮轨道 ② 轨道长度为 160° 的凸轮轨道

⇒ 比例 = 360° / 120° = 3
输出的轨道长度为模数长度的 3 倍。

⇒ 比值 = 360° / 160° = 2.25
输出的轨道长度为第一个模数长度的 2.25 
倍，并在其它模数长度的基础上继续延续。

在循环处理凸轮轨道时，会在“<TO>.MatchPosition”变量中显示当前凸轮轨道的连续参考位

置。连续参考位置始终为凸轮轨道的左边界位置，与方向无关。只有在分配的工艺对象处于
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运动控制状态时，才可以输出位置并对位置进行唯一性检测。在“<TO>.TrackPosition”变量中，

将显示当前凸轮轨道 (<TO>.MatchPosition) 中与当前参考位置的距离。

通过“MC_CamTrack”作业启动凸轮轨道时，凸轮轨道的位置 
(<TO_CamTrack>.MatchPosition) 将按如下方式设置：运动已沿正方向从参考位置到达当前

位置 (<TO_CamTrack>.ReferencePosition)。 

无模数功能的轴或编码器的回零

使用运动控制指令“MC_Home”更改轴或外部编码器位置会被视为突发位置变化。已使能的

凸轮轨道参考更改后的位置，并从该位置开始进一步处理。

• 回零操作将影响凸轮轨道的当前位置 (<TO>.TrackPosition)。由于存在偏移，该位置将快

速重新生成。

• 基于位置的输出凸轮可能跳过或进行相应输出。

• 基于时间的输出凸轮将跳过。时间输出凸轮只有在超出起始位置后才会打开，并保持一

段导通时间。

• 回零操作无法取消已切换状态的基于时间的输出凸轮。

建议：

在执行回零操作前或在回零过程中，禁用凸轮轨道。

有模数功能的轴或编码器的回零

• 回零操作将影响凸轮轨道的当前位置 (<TO>.TrackPosition)。 
已分配对象的回零将基于方向影响后续激活的凸轮轨道的位置。这取决于位置差，即新

位置减去原始位置的差值。如果位置差为负，您可以增加模数长度 (<TO_Axis/
TO_ExternalEncoder>.Modulo.Length)。
如果此位置差小于或等于模数长度的一半，则凸轮轨道的新位置 
(<TO_CamTrack>.MatchPosition) 将按如下方式设置：运动已沿正方向从原始位置到达新

位置。

如果此位置差小于或等于模数长度的一半，则凸轮轨道的新位置 
(<TO_CamTrack>.MatchPosition) 将按如下方式设置：运动已沿正方向从原始位置到达新

位置。

• 基于位置的输出凸轮可能跳过或进行相应输出。

• 基于时间的输出凸轮将跳过。时间输出凸轮只有在超出起始位置后才会打开，并保持一

段导通时间。

• 回零操作无法取消已切换状态的基于时间的输出凸轮。
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建议：

在执行回零操作前或在回零过程中，禁用凸轮轨道。

有效方向 (S7-1500, S7-1500T)
凸轮轨道在互连工艺对象位置的两个方向始终有效。

带有基于位置的输出凸轮的凸轮轨道的输出

基于位置的输出凸轮在超出接通范围时打开。

下图显示了基于位置的输出凸轮执行的凸轮轨道取决于轴的运动方向。

在正向运动方向，凸轮轨道的输出凸轮的输出顺序为输出凸轮 N1、输出凸轮 N2、输出凸轮 
N3。在负向运动方向，凸轮轨道的输出凸轮的输出顺序为输出凸轮 N3、输出凸轮 N2、输

出凸轮 N1。基于位置的输出凸轮在 ① 打开，在 ② 关闭。

带有基于时间的输出凸轮的凸轮轨输出

时基数凸轮在超出起始位置时打开。

下图显示了基于时间的输出凸轮执行的凸轮轨道取决于轴的运动方向。
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在正向运动方向，凸轮轨道的输出凸轮的输出顺序为输出凸轮 N1、输出凸轮 N2、输出凸轮 
N3。在负向运动方向，凸轮轨道的输出凸轮的输出顺序为输出凸轮 N3、输出凸轮 N2、输

出凸轮 N1。基于时间的输出凸轮在 ① 打开，并在设定的接通时间 ② 内保持打开。

运行期间更改凸轮轨道数据 (S7-1500, S7-1500T)
凸轮轨迹数据和相关运动控制指令“MC_CamTrack”的参数可在启用轨道处理后更改。有效的

运动控制指令“MC_CamTrack”不会中止。不过，修改后的参数在下次调用运动控制指令

“MC_CamTrack”时才会生效。

以下参数可以在运行期间更改，并在下一次调用运动控制指令“MC_CamTrack”后生效。

• 工艺数据块中的凸轮轨迹数据

– 参考位置 (<TO>.Parameter.ReferencePosition)
– 轨道长度 (<TO>.Parameter.CamTrackLength)
– 各个输出凸轮的位屏蔽 (<TO>.Parameter.CamMasking)
– 激活时间 (<TO>.Parameter.OnCompensation)
– 取消激活时间 (<TO>.Parameter.OffCompensation)
– 滞后值 (<TO>.Parameter.Hysteresis)
– 输出凸轮数据 (<TO>.Parameter.Cam[1..32])

• 函数块中的参数

– 使能 (MC_CamTrack.Enable)
– 模式 (MC_CamTrack.Mode)
– 反向输出 (MC_CamTrack.InvertOutput)

请注意，更改凸轮轨迹数据时的不同激活特性 (页 1977)。
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激活行为特性 (S7-1500, S7-1500T)
调用运动控制指令“MC_CamTrack”且“Enable”= TRUE 时凸轮轨道即可激活。此处应区分以下

情况：

• 首次激活凸轮轨道

• 在当前的凸轮轨道操作中，更改凸轮轨道数据后调用

具体取决于凸轮轨道数据的应用。根据设置模式（“MC_CamTrack.Mode”），该组态（凸轮

轨道数据、函数块中的数据）可多次应用。

• 首次打开凸轮轨道

调用运动控制指令“MC_CamTrack”且“Enable”= TRUE 时即可激活凸轮轨道（<TO>.Status 
变为 1），组态的凸轮轨道数据即时生效。当“MC_CamTrack.Mode”= 0 以及

“MC_CamTrack.Mode”= 1 时，此行为特性相同。

• 已激活凸轮轨道中的凸轮轨道数据变更（“<TO>.Status”= 1）
– 调用运动控制指令“MC_CamTrack”，“Enable”= TRUE 且“Mode”= 0 时，修改后的凸轮

轨道数据即时生效。

如果由于凸轮轨数据更改而导致轨道信号仍未设置，则之前激活的基于位置的输出凸

轮将中止。之前激活的基于时间的输出凸轮始通常将中止。

– 调用运动控制指令“MC_CamTrack”，“Enable”= TRUE 且“Mode”= 1 时，凸轮轨道将根

据之前的组态继续输出，直到凸轮轨道终止。修改后的凸轮轨道数据在当前轨道周期

结束后生效。

如果在用户程序运行期间通过“MC_CamTrack.Mode”= 1 更改了凸轮轨道，请谨记凸轮

轨道的提前时间，以作为首个输出凸轮的预留时间。仅在以下位置之后定义凸轮轨道

中定义首个输出凸轮的位置： 
首个输出凸轮的位置 > 轴速度 x 凸轮轨道提前时间 
(<TO>.Parameter.OnCompensation)
即使已将提前时间设置为 0.0，也要记住输出凸轮计算的内部系统时间。

模数长度不为轨道长度的整数倍时，更改凸轮轨道数据

要设置正确的开关时间，建议执行以下更改步骤：

• 启动新的凸轮轨道后，立即输入更改

• 在更改后的凸轮轨道中，输入一个新的参考位置 (<TO>.Parameter.ReferencePosition)。
根据具体方向，新的参考位置包含以下信息：

– 有效正方向：当前参考位置 (<TO>.MatchPosition) + 凸轮轨道长度 
(<TO>.Parameter.CamTrackLength)

– 有效负方向：当前参考位置 (<TO>.MatchPosition) - 凸轮轨道长度 
(<TO>.Parameter.CamTrackLength)

• 调用运动控制指令“MC_CamTrack”且“Mode”= 1 时，输出凸轮轨道的更改。
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示例

下图显示了激活行为特性的差别示例：

<TO>.Parameter.ReferencePosition

A1 A “MC_CamTrack.Enable” = TRUE 时凸轮轨道首次激活，输出凸轮在设置

“MC_CamTrack.Mode”= 0 时立即输出。

B 凸轮轨道数据变化后 (①)，调用运动控制指令“MC_CamTrack”且“Enable”= TRUE 
时即可激活凸轮轨道，而修改后的凸轮轨道数据在设置“MC_CamTrack.Mode”= 0 
后即时生效 (①)。
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A2 A “MC_CamTrack.Enable” = TRUE 时凸轮轨道首次激活，输出凸轮在设置

“MC_CamTrack.Mode”= 1 时立即输出。

B 凸轮轨道数据变化后 (①)，调用运动控制指令“MC_CamTrack”（“Enable”= TRUE）
时即可激活凸轮轨道，而修改后的凸轮轨道数据会在当前轨道周期结束 (②)

（“MC_CamTrack.Mode”= 1）后生效。

滞后 (S7-1500, S7-1500T)
滞后在凸轮轨道工艺对象中设置。滞后设置的行为和作用对应于凸轮工艺对象的滞后 
(页 1963)。

凸轮切换点的时间偏移 (S7-1500, S7-1500T)
输出和所连执行器（比如阀门）的开关时间可通过使用输出凸轮轨道工艺对象的激活时间或

取消激活时间来补偿。

凸轮切换点的时间偏移对应于凸轮工艺对象的激活时间或取消激活时间 (页 1965)。

变量：凸轮轨迹工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
以下为相关工艺对象变量：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.Status 凸轮轨迹函数的状态

0 未激活

1 激活

2 保持激活并等待下一个轨迹

<TO>.TrackOutput 凸轮轨迹的输出凸轮已进行了开关操作。

<TO>.SingleCamState 开启输出凸轮（位屏蔽）

<TO>.TrackPosition 显示凸轮轨迹中的当前位置

显示与当前凸轮轨迹的当前参考位置 (<TO>.MatchPosition) 的距

离。

<TO>.MatchPosition 当前凸轮轨迹的参考位置

在循环处理凸轮轨迹时，会显示当前凸轮轨迹的连续参考位置。

只有在分配的工艺对象处于运动控制状态时，才可以输出位置并

对位置进行唯一性检测。
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参数

变量 说明

<TO>.Parameter.CamTrackType 输出凸轮类型

0 基于位置的输出凸轮

1 基于时间的输出凸轮

<TO>.Parameter.PositionType 位置基准

0 位置设定值

1 实际位置

<TO>.Parameter.ReferencePosition 参考位置

<TO>.Parameter.CamTrackLength 轨迹长度

<TO>.Parameter.CamMasking 各个输出凸轮的位屏蔽

<TO>.Parameter.OnCompensation 激活时间（导通信号沿的前导时间）

<TO>.Parameter.OffCompensation 取消激活时间（关闭信号沿的前导时间）

<TO>.Parameter.Hysteresis 滞后值

<TO>.Parameter.Cam[1..32].OnPosition 起始位置（基于位置的输出凸轮和基于时间的输出凸轮）

<TO>.Parameter.Cam[1..32].OffPosition 结束位置（基于位置的输出凸轮）

<TO>.Parameter.Cam[1..32].Duration 开启持续时间（基于时间的输出凸轮）

<TO>.Parameter.Cam[1..32].Existent 输出凸轮的有效性

FALSE 不使用输出凸轮。

TRUE 已使用输出凸轮。

接口

变量 说明

<TO>.Interface.EnableOutput 输出“Address”中指定位的输出凸轮

FALSE 无输出

TRUE 输出

<TO>.Interface.Address 数字量输出凸轮输出的 I/O 地址
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单位

变量 说明

<TO>.Units.LengthUnit 长度数据的单位

<TO>.Units.TimeUnit 时间数据的单位

StatusWord
变量 说明

<TO>.StatusWord.X0 (Control) 工艺对象处于运行状态。

<TO>.StatusWord.X1 (Error) 工艺对象中发生错误。

<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive) 正在对工艺对象进行重新初始化。工艺数据块的变量未通过激活

重启进行更新。

<TO>.StatusWord.X3 
(OnlineStartValuesChanged)

与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更

改。

<TO>.StatusWord.X4 (OutputInverted) 输出凸轮的输出已反向。

<TO>.StatusWord.X5 
(CommunicationOk)

凸轮轨将与输出模块进行同步，可以使用。

<TO>.StatusWord.X6 (CamDataChanged) 各个输出凸轮的数据已发生改变，但尚未通过运动控制指令

“MC_CamTrack”进行生效。

ErrorWord
变量 说明

<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault) 发生了系统内部错误。

<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault) 组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑

的组态数据。

<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault) 用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时出错。

<TO>.ErrorWord.X3 
(CommandNotAccepted)

指令无法执行 
由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError) 访问逻辑地址时发生错误。
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ErrorDetail
变量 说明

<TO>.ErrorDetail.Number 报警编号

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动

控制报警和错误 ID》 (页 1501)文档中的“工艺报警”部分。

<TO>.ErrorDetail.Reaction 有效的报警响应

0 无响应

5 已完成凸轮轨迹的处理过程。

6.1.3.2 组态 (S7-1500, S7-1500T)

组态工艺对象测量输入 (S7-1500, S7-1500T)

组态 - 基本参数 (S7-1500, S7-1500T)
在“基本参数”(Basic parameters) 组态窗口中，组态工艺对象的基本属性。

名称

在该字段中，定义测量输入的名称。该工艺对象以该名称列出在项目树中。该名称中的测量

输入变量可在用户程序中使用。

指定的轴或外部编码器

显示分配给测量输入的轴或外部编码器。可以使用该按钮  直接访问较高级工艺对象的基

本参数组态。

测量单位

指示的测量输入位置的测量单位对应于较高级工艺对象的测量单位。

要以所选单位使用六个小数位，请选中高级工艺对象的“使用精度较高的位置值”(Use 
position values with higher resolution) 复选框。

参见

探针工艺对象 (页 1939)
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组态 - 硬件接口 (S7-1500, S7-1500T)

测量输入类型

选择测量输入类型。

• 使用定时器 DI 进行测量

• 使用 SINAMICS（中央探头）进行测量

• 使用 PROFIdrive 报文进行测量（驱动器或外部编码器）

只能使用工艺对象测量输入来操作测量输入。

可能的测量输入和测量类型概述

测量输入类型 可能的测量输入 可能的测量类型

使用定时器 DI 进行测

量

("STANDARD")

使用定时器 DI
• ET 200SP 或 ET 200MP TM Timer 

DIDQ
• SIMATIC Drive Controller (X142)

• “MC_MeasuringInput”
（一次性测量）

• “MC_MeasuringInputCy
clic”（周期性测量）

使用 SINAMICS
（中央探头）进行测量

("STANDARD")

使用驱动器控制的报文 39x：
• SINAMICS S120 CU320-2 (X122/

X132)
• SINAMICS S120 CU310-2 (X121/

X131)
• SIMATIC Drive Controller (X122/

X132)

“MC_MeasuringInput”（一

次性测量）

使用 PROFIdrive 报文

进行测量

("PROFIDRIVE") 

使用驱动轴的 PROFIdrive 报文：

• SINAMICS S210 (X130)
• SINAMICS S120 CU320-2 (X122/

X132)
• SINAMICS S120 CU310-2 (X121/

X131)
• SIMATIC Drive Controller (X122/

X132)

“MC_MeasuringInput”（一

次性测量）

使用定时器 DI 进行测量

选择要通过定时器 DI 进行测量的测量输入。选择框将显示已正确组态的所有通道。为此，需

要预先将 I/O 通道组态为定时器 DI。
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使用 SINAMICS（中央探头）进行测量

选择测量输入，以用于通过 SINAMICS 测量检测输入进行测量。选择框显示所有兼容的报文

类型。将显示可用作测量输入的所有端子。为此，需要预先在驱动侧组态必要的中央测量输

入。

对于未通过 Startdrive 组态的 SINAMICS 驱动器，需要在报文中按照升序连续地将输入分配

给测量输入 (p680)。 
对于 p728.8 到 p728.15，可以将用作控制单元上的测量输入的所有 DI/DO 组态为输入。使

用控制单元的 p680 为全局测量输入指定端子。

需要在控制单元上组态报文 391、392 或 393。报文 394 和 395 必须组态为自由报文。

使用 PROFIdrive 报文进行测量（驱动器或外部编码器）

要通过 PROFIdrive 报文进行测量，请在“测量输入编号”(Number of the measuring input) 下
拉列表中选择报文中的测量输入编号。输入字段预设为值“1”。
PROFIdrive 报文中有两个通信通道可用于传送测量值。将这些通信通道分别分配给驱动器中

的一个测量输入/数字量输入。使用 PROFIdrive 参数组态要用于已组态通信通道的驱动器上

的数字量输入。

• 第一个通信通道的测量输入

（“<TO>.Parameter.PROFIdriveProbeNumber”= 1）
如果使用两个编码器，则必须在 SINAMICS 中为每个编码器选择相关 DI。根据所选编码

器将不同结果传送至工艺对象。使用参数 p488[0] 和 p488[1] 组态编码器。

• 第二个通信通道的测量输入

（“<TO>.Parameter.PROFIdriveProbeNumber”= 2）
如果使用两个编码器，则必须在 SINAMICS 中为每个编码器选择相关 DI。根据所选编码

器将不同结果传送至工艺对象。使用参数 p489[0] 和 p489[1] 组态编码器。

测量信号的校正时间

如果要补偿测量信号中可能的延时时间，则需要指定校正时间。

参见

探针工艺对象 (页 1939)
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组态 - 扩展参数 (S7-1500, S7-1500T)

调整测量范围的激活时间

要调整系统侧定义的激活时间，请在此处输入附加的激活时间。

组态窗口还会显示系统侧计算所得的以下时间：

• 测量作业请求后，可以记录测量事件前所经过的时间

• 测量事件后，显示测量结果前所经过的时间（用于测量一个或两个边沿）

参见

带测量范围测量 (页 1948)
时间相关的限制条件 (页 1950)
探针工艺对象 (页 1939)

组态输出凸轮工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)

组态 - 基本参数 (S7-1500, S7-1500T)
在“基本参数”(Basic parameters) 组态窗口中，组态工艺对象的基本属性。

名称

在该字段中定义输出凸轮的名称。该工艺对象以该名称列出在项目树中。该名称下的输出凸

轮变量可以在用户程序中使用。

指定的轴或外部编码器

显示分配至输出凸轮的轴或外部编码器。可以使用该按钮  直接访问较高级工艺对象的基

本参数组态。

输出凸轮类型

根据输出凸轮类型的开关特性进行选择：

• 基于位置的输出凸轮（位置相关的开/关）

• 基于时间的输出凸轮（位置相关的开启以及与位置无关或与时间相关的关闭）
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输出凸轮基准

在该选项中组态输出凸轮的开关点是参考实际位置，或参考位置设定值。

测量单位

指示的输出凸轮位置的测量单位对应于较高级工艺对象的测量单位。

要以所选单位使用六个小数位，请选中高级工艺对象的“使用精度较高的位置值”(Use 
position values with higher resolution) 复选框。

将基于时间的输出凸轮选作输出凸轮类型时，还会显示开启持续时间以及其它时间的测量单

位。对于输出凸轮，该单位始终为 ms。

参见

输出凸轮工艺对象 (页 1954)

组态 - 硬件接口 (S7-1500, S7-1500T)

输出凸轮的输出

选择生成的开关信号是否在数字量输出处输出。

• 激活输出

输出凸轮的输出可选择以下两种输出方式：

– 通过定时器 DQ 输出 (Output by Timer DQ)
通过定时器 DQ 输出时，可以在“输出”(Output) 字段中选择合适的通道。选择框显示

组态为定时器 DQ 的所有通道。为此，需要预先将 I/O 通道组态为定时器 DQ。

定时器 DQ 受以下项支持：

- ET 200MP TM Timer DIDQ 16x24V
- ET 200SP TM Timer DIDQ 10x24V
- SIMATIC Drive Controller (X142)

– 通过数字量输出模块输出

要通过数字量输出模块输出，请在“输出凸轮输出”(Output cam output) 字段中选择

此选项。只会显示带有之前定义的 PLC 变量的数字量输出供选择。

选择输出端输出凸轮信号的逻辑运算。逻辑运算与集值反演后要输出的 后一个信号有关

（如果存在）。

采用所选输出的所有输出凸轮均以图形方式显示。

• 输出禁用

如果输出已禁用，则只能在软件中对输出凸轮进行评估。
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参见

输出凸轮工艺对象 (页 1954)

扩展参数 (S7-1500, S7-1500T)

组态 - 激活时间 (S7-1500, S7-1500T)
在“激活时间”(Activation time) 组态窗口的上半部分指示特定的输出凸轮类型。

激活时间和停用时间

对于输出凸轮开关时间的时间偏移，输入激活时间和停用时间。

参见

执行器开关时间补偿 (页 1965)
输出凸轮工艺对象 (页 1954)

组态 - 滞后 (S7-1500, S7-1500T)
要防止凸轮轨道的输出凸轮开关状态发生意外更改，请输入滞后值。

使用参考实际位置的输出凸轮时，请始终输入滞后值 (> 0.0)。

参见

滞后 (页 1963)
输出凸轮工艺对象 (页 1954)

组态凸轮轨道工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)

组态 - 基本参数 (S7-1500, S7-1500T)
在“基本参数”(Basic parameters) 组态窗口中，组态工艺对象的基本属性。
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名称

在该字段中定义凸轮轨迹的名称。该工艺对象以该名称列出在项目树中。该名称下的凸轮轨

迹变量可以在用户程序中使用。

指定的轴或外部编码器

显示分配至凸轮轨迹的轴或外部编码器。可以使用该按钮  直接访问较高级工艺对象的基

本参数组态。

输出凸轮类型

根据凸轮轨中输出凸轮类型的开关特性进行选择：

• 基于位置的输出凸轮（位置相关的开/关）

• 基于时间的输出凸轮（位置相关的开启以及与位置无关或与时间相关的关闭）

输出凸轮基准

在该选项中组态凸轮轨迹的开关点是参考实际位置，或参考位置设定值。

测量单位

指示的凸轮轨迹位置的测量单位对应于较高级工艺对象的测量单位。

要以所选单位使用六个小数位，请选中高级工艺对象的“使用精度较高的位置值”(Use 
position values with higher resolution) 复选框。

将基于时间的输出凸轮选作输出凸轮类型时，还会显示开启持续时间以及其它时间的测量单

位。对于输出凸轮，该单位始终为 ms。

参见

凸轮轨道工艺对象 (页 1969)
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组态 - 硬件接口 (S7-1500, S7-1500T)

输出凸轮轨迹

选择生成的开关信号是否在数字量输出处输出。

• 激活输出

为输出轨道选择以下两个输出选项之一：

– 通过定时器 DQ 输出

通过定时器 DQ 输出时，可以在“输出”(Output) 字段中选择合适的通道。选择框显示

组态为定时器 DQ 的所有通道。为此，需要预先将 I/O 通道组态为定时器 DQ。

定时器 DQ 受以下项支持：

- ET 200MP TM Timer DIDQ 16x24V
- ET 200SP TM Timer DIDQ 10x24V
- SIMATIC Drive Controller (X142)

– 通过数字量输出模块输出

要通过数字量输出模块输出，请在“输出凸轮输出”(Output cam output) 字段中选择

此选项。只会显示带有之前定义的 PLC 变量的数字量输出供选择。

• 取消激活输出

如果输出已禁用，则只能在软件中对凸轮轨迹进行评估。

参见

凸轮轨道工艺对象 (页 1969)

扩展参数 (S7-1500, S7-1500T)

轨道数据 (S7-1500, S7-1500T)

组态 - 激活时间 (S7-1500, S7-1500T)
显示设定输出凸轮类型。

激活时间和停用时间

输入激活时间和停用时间。

对于凸轮轨道的输出凸轮开关时间的时间偏移，输入激活时间和停用时间。
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参见

凸轮切换点的时间偏移 (页 1979)
凸轮轨道工艺对象 (页 1969)

组态 - 滞后 (S7-1500, S7-1500T)
要防止凸轮轨道的输出凸轮开关状态发生意外更改，请输入滞后值。

使用参考实际位置的输出凸轮时，请始终输入滞后值 (> 0.0)。

参见

滞后 (页 1979)
凸轮轨道工艺对象 (页 1969)

组态 - 轨道尺寸 (S7-1500, S7-1500T)

轨道长度

输入相应的轨道长度。

定义轨道长度时，还应考虑到各个输出凸轮的输出凸轮数据。起始位置在凸轮轨道长度外的

输出凸轮不纳入考虑范围。它们只有在凸轮轨道长度增加到至少输出凸轮相应起始位置在新

轨道长度内时才会激活。

轴基准位置

输入轴或外部编码器的位置（从输出凸轮轨道时开始）。将凸轮轨道的起始位置置于输入的

位置处。

可为参考位置输入负值或正值。

轴长度的模数

如果使用了带求模函数的轴，则会显示轴长度的模数。

参见

凸轮轨道工艺对象 (页 1969)
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组态 - 输出凸轮数据 (S7-1500, S7-1500T)
显示设定输出凸轮类型。

输入要输出的凸轮轨道的输出凸轮属性。 多可以在一个凸轮轨道上设置 32 个单独的输出

凸轮。

定义输出凸轮数据时，还应考虑到之前定义的轨道长度。起始位置在凸轮轨道长度外的输出

凸轮不纳入考虑范围。它们只有在凸轮轨道长度增加到至少输出凸轮相应起始位置在新轨道

长度内时才会激活。

下面介绍的输入选项根据组态的输出凸轮类型显示在“输出凸轮数据”(Output cam data) 组
态窗口中。

• 有效 (Valid)
只会输出被设为“有效”(valid) 的输出凸轮，并显示相应的状态。

• 起始位置 (Start position)
– 基于位置的输出凸轮的起始位置不能大于结束位置。

– 如果起始位置等于结束位置，则基于位置的输出凸轮不会进行开关。

– 各个输出凸轮的开关范围允许重叠。

• 结束位置 (End position)
– “结束位置”(End position) 列只在为输出凸轮类型设置了基于位置的输出凸轮时才会显

示。

– 结束位置不能小于起始位置。

• 开启持续时间 (Switch-on duration)
“开启持续时间”(Switch-on duration) 列只在为凸轮类型设置了基于时间的输出凸轮时才

会显示。

参见

凸轮轨道工艺对象 (页 1969)

6.1.3.3 诊断 (S7-1500, S7-1500T)

运动控制诊断的说明仅限于 TIA Portal 中工艺对象的诊断视图、工艺报警和运动控制指令的

错误检测。
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有关以下说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 (页 1501)文档：

• 诊断方式

• 工艺报警

• 运动控制指令中的错误 ID
有关 S7‑1500 CPU 系统诊断的详细说明，请参见功能手册《诊断 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/59192926)》。

探针工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)

状态和错误位 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位”(Technology object > Diagnostics 
> Status and error bits) 诊断功能监视工艺对象的状态和错误消息。在线操作时可使用诊断

功能。

下表列出了状态和错误消息的含义。括号中为相关的工艺对象变量。  

测量输入的状态

下表列出了可能的测量输入状态：

状态 说明

激活 工艺对象处于运行状态。 
(<TO>.StatusWord.X0 (Control))

正在等待测量事件 测量输入正在等待测量事件。

工艺数据块变量“<TO>.Status”的值为

“1”（“WAITING_FOR_TRIGGER”）。

测量值存在 测量输入已获取一个或多个测量值。

工艺数据块变量“<TO>.Status”的值为

“2”（“TRIGGER_OCCURRED”）。

错误 工艺对象中发生错误。有关错误的详细信息，请参见“错误”(Error) 
区域和该工艺对象的“<TO>.ErrorDetail.Number”和
“<TO>.ErrorDetail.Reaction”变量。

(<TO>.StatusWord.X1 (Error))
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状态 说明

重新启动已激活 正在对工艺对象进行重新初始化。工艺数据块的变量未通过激活重

启进行更新。

(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive))
测量输入延时 测量输入与测量模块同步，可以对其进行使用。

(<TO>.StatusWord.X5 (CommunicationOK))
需要重新启动 与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更改。

(<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged))

错误

下表列出了可能的错误：

错误 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault))
组态 发生组态错误。

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault))
用户程序 用户程序的运动控制指令中发生错误，或在使用该指令的过程中出

错。

(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault))
作业被拒绝 作业无法执行。

由于不符合必要条件（例如，分配给测量输入的轴未回原点），因

此运动控制指令无法执行。

(<TO>.ErrorWord.X3 (CommandNotAccepted))
I/O 访问逻辑地址时发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError))

报警显示

要获取更多信息和对错误进行确认，可以通过单击“报警显示”(Alarm display) 链接访问巡

视窗口。
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更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档中

的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

“StatusWord”变量（测量输入） (页 2003)
“ErrorWord”变量（测量输入） (页 2004)
“WarningWord”变量（测量输入） (页 2006)

输出凸轮工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)

状态和错误位 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位”(Technology object > Diagnostics 
> Status and error bits) 诊断功能监视工艺对象的状态和错误消息。在线操作时可使用诊断

功能。

下表列出了状态和错误消息的含义。括号中为相关的工艺对象变量。  

输出凸轮状态

下表显示了可能的输出凸轮状态：

状态 说明

激活 工艺对象处于运行状态。

(<TO>.StatusWord.X0 (Control))
已切换 输出凸轮已进行了开关操作。

(<TO>.CamOutput)
输出凸轮的反向输出 输出凸轮的输出已反向。

(<TO>.StatusWord.X4 (OutputInverted))
错误 工艺对象中发生错误。有关错误的详细信息，请参见“错误”(Error) 

区域和该工艺对象的“<TO>.ErrorDetail.Number”和
“<TO>.ErrorDetail.Reaction”变量。

(<TO>.StatusWord.X1 (Error))
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状态 说明

重新启动已激活 正在对工艺对象进行重新初始化。工艺数据块的变量未通过激活重

启进行更新。

(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive))
凸轮输出就绪 输出凸轮将与输出模块进行同步，可以使用。

(<TO>.StatusWord.X5 (CommunicationOk))
需要重新启动 与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更改。

(<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged))

错误

下表列出了可能的错误：

错误 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault))
组态 发生组态错误。

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault))
用户程序 用户程序的运动控制指令中发生错误，或在使用该指令的过程中出

错。

(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault))
作业被拒绝 作业无法执行。 

由于不符合必要条件（例如，分配给输出凸轮的轴未回原点），因

此运动控制指令无法执行。

(<TO>.ErrorWord.X3 (CommandNotAccepted))
I/O 访问逻辑地址时发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError))

报警显示

要获取更多信息和对错误进行确认，可以通过单击“报警显示”(Alarm display) 链接访问巡

视窗口。
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更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档中

的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

“StatusWord”变量（输出凸轮） (页 2011)
“ErrorWord”变量（输出凸轮） (页 2012)
“WarningWord”变量（输出凸轮） (页 2014)

凸轮轨道工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)

状态和错误位 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位”(Technology object > Diagnostics 
> Status and error bits) 诊断功能监视工艺对象的状态和错误消息。在线操作时可使用诊断

功能。

下表列出了状态和错误消息的含义。括号中为相关的工艺对象变量。  

凸轮轨迹状态

下表显示了可能的凸轮轨迹状态：

状态 说明

激活 工艺对象处于运行状态。

(<TO>.StatusWord.X0 (Control))
已切换 凸轮轨迹的输出凸轮已进行了开关操作。

(<TO>.TrackOutput)
输出凸轮的反向输出 输出凸轮的输出已反向。

(<TO>.StatusWord.X4 (OutputInverted))
错误 工艺对象中发生错误。有关错误的详细信息，请参见“错误”(Error) 

区域和该工艺对象的“<TO>.ErrorDetail.Number”和
“<TO>.ErrorDetail.Reaction”变量。

(<TO>.StatusWord.X1 (Error))
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状态 说明

重新启动已激活 正在对工艺对象进行重新初始化。工艺数据块的变量未通过激活重

启进行更新。

(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive))
凸轮轨迹输出已就绪 凸轮轨将与输出模块进行同步，可以使用。

(<TO>.StatusWord.X5 (CommunicationOk))
需要重新启动 与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更改。

(<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged))

错误

下表列出了可能的错误：

错误 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault))
组态 发生组态错误。

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault))
用户程序 用户程序的运动控制指令中发生错误，或在使用该指令的过程中出

错。

(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault))
作业被拒绝 作业无法执行。

由于不符合必要条件（例如，分配给凸轮轨迹的轴未回原点），因

此运动控制指令无法执行。

(<TO>.ErrorWord.X3 (CommandNotAccepted))
I/O 访问逻辑地址时发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError))

报警显示

要获取更多信息和对错误进行确认，可以通过单击“报警显示”(Alarm display) 链接访问巡

视窗口。
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更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档中

的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

参见

“StatusWord”变量（凸轮轨道） (页 2021)
“ErrorWord”变量（凸轮轨道） (页 2022)
“WarningWord”变量（凸轮轨道） (页 2024)

凸轮轨道状态 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 凸轮轨道状态”(Technology object > Diagnostics 
> Cam track status) 诊断功能监视凸轮轨道的状态。在线操作中具有诊断功能。

“输出凸轮的有效性和屏蔽功能”(Validity and masking of the output cams) 区域

该区域中显示了凸轮轨道的各个凸轮以及以下属性的状态：

状态 说明

有效 表示凸轮轨道的各个凸轮的有效性

(<TO>.Parameter.Cam[1..32].Existent)
已掩蔽 表示凸轮轨道的各个凸轮的位屏蔽功能

(<TO>.Parameter.CamMasking)
有效 开启输出凸轮（位屏蔽）

(<TO>.SingleCamState)
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“位置”(Positions) 区域

在该区域中显示了以下状态值：

状态 说明

凸轮轨道中的当前位

置

在凸轮轨道周期内处理凸轮轨道时的位置

显示与当前凸轮轨道的当前参考位置 (<TO>.MatchPosition) 的距离。

(<TO>.TrackPosition)
当前凸轮轨道起始点 当前凸轮轨道的参考位置

在循环处理凸轮轨道时，会显示当前凸轮轨道的连续参考位置。只

有在分配的工艺对象处于运动控制状态时，才可以输出位置并对位

置进行唯一性检测。

(<TO>.MatchPosition)

6.1.3.4 工艺对象数据块的变量 (S7-1500, S7-1500T)

测量输入工艺对象的变量 (S7-1500, S7-1500T)

图例 (S7-1500, S7-1500T)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 变量的值范围 - 小值到 大值

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。
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W 工艺数据块中更改的有效性

DIR 直接：

值会直接发生更改，并在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

CAL 调用运动控制指令时：

值会直接发生更改，并在调用用户程序中相应的运动控制指令后，下一个 
MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

RES 重新启动：

通过扩展指令“WRIT_DBL”对负载存储器中的起始值进行更改（写入负载存储器中的 
DB）。在重新启动工艺对象之后，更改才会生效。

RON 只读：

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。

显示数据（测量输入） (S7-1500, S7-1500T)
“<TO>.Status”和“<TO>.InputState”变量显示了测量功能以及测量输入的状态。

变量

图例 (页 1999)

变量 数据类型 值 W 说明

Status DINT - RON 测量输入功能的状态

0 “INACTIVE”
无测量生效。

1 “WAITING_FOR_TRIGGER”
测量输入正在等待测量事件。

2 “TRIGGER_OCCURRED”
已获取一个或多个测量值。

3 “MEASURING_ERROR”
测量期间出错
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变量 数据类型 值 W 说明

InputState BOOL - RON 测量输入的状态

FALSE 测量输入未激活

TRUE 测量输入的输入已激活

“Parameter”变量（测量输入） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Parameter.<变量名称>”包含测量输入工艺对象的基本参数组态。

变量

图例 (页 1999)

变量 数据类型 值 W 说明

Parameter. TO_MeasuringInput_Struct_Pa
rameter

 

  MeasuringInputType DINT 0、1 RON 测量输入类型

0 “STANDARD”
使用时间戳的测量

1 “PROFIDRIVE”
使用 PROFIdrive 报文的测量事件

PROFIdriveProbeNu
mber

UDINT 1、2 RES 使用 PROFIdrive 报文进行测量的测量输入数量

MeasuringRangeAct
ivationTime

LREAL 0.0 … 1.0E12 RON 测量范围激活时间的系统共享

MeasuringRangeAd
ditionalActivationTi
me

LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 使用测量范围限制时的附加激活时间 [ms]

CorrectionTime LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 测量结果的更正时间 [ms]

“Interface”变量（测量输入） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Interface.<变量名称>”包含测量输入工艺对象的输入属性组态。
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变量

图例 (页 1999)

变量 数据类型 值 W 说明

Interface. TO_MeasuringInput_Struct_Int
erface

 

  Address VREF - RON 数字量测量输入的 I/O 地址

“Units”变量（测量输入） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Units.<变量名称>”显示设置的工艺单位。

变量

图例 (页 1999)

变量 数据类型 值 W 说明

Units. TO_MeasuringInput_Struct_Un
its

 

  LengthUnit UDINT - RON 位置单位

1010 m
1013 mm
1536 mm1)

1011 km
1014 µm
1015 nm
1019 in
1018 ft
1021 mi
1004 rad
1005 °
1537 °1)

TimeUnit UDINT - RON 时间单位

1056 ms
1) 精度较高或有六位小数的位置值。
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“MeasuredValues”变量（测量输入） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.MeasuredValues.<变量名称>”显示测量结果。

变量

图例 (页 1999)

变量 数据类型 值 W 说明

MeasuredValues. TO_MeasuringInput_Struct_M
easuringValues

 

  MeasuredValue1 LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 第一个测量值

MeasuredValue2 LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 第二个测量值

MeasuredValue1Co
unter

UDINT 0 … 
2147483647

RON 第一个测量值的计数值

MeasuredValue2Co
unter

UDINT 0 … 
2147483647

RON 第二个测量值的计数值

LostEdgeCounter1 UDINT 0 … 7 RON 测量值 1 的 LEC
（一次性测量时为零）

LostEdgeCounter2 UDINT 0 … 7 RON 测量值 2 的 LEC
（一次性测量时为零）

“StatusWord”变量（测量输入） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 2“RestartActive”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 1999)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWord DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 - - - “Control”
工艺对象处于运行状态。

位 1 - - - “Error”
存在错误。

位 2 - - - “RestartActive”
已激活“重启”。正在对工艺对象进行重新初始化。

位 3 - - - “OnlineStartValuesChanged”
“重启”变量已更改。要应用更改，必须将工艺对象

重新初始化。

位 4 - - - 预留

位 5 - - - “CommunicationOK”
测量输入和测量模块之间已建立通信。

位 6...
位 31

- - - 预留

“ErrorWord”变量（测量输入） (S7-1500, S7-1500T)
“<TO>.ErrorWord”变量用于指示工艺对象错误（工艺报警）。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2004 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 1999)

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemFault”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4...
位 12

- - - 预留

位 13 - - - “PeripheralError”
访问逻辑地址时发生错误

位 14...
位 31

- - - 预留

“ErrorDetail”变量（测量输入） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.ErrorDetail.<变量名称>”中包含报警编号，以及工艺对象的当前未决工艺报

警的有效本地报警响应。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 
(页 1501)文档的“工艺报警概述”部分。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2005



变量

图例 (页 1999)

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorDetail. TO_Struct_ErrorDetail  
 
 

Number UDINT - RON 报警编号

Reaction DINT 0，6 RON 有效的报警响应

0 无响应

6 结束测量输入处理过程

“WarningWord”变量（测量输入） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.WarningWord”可指示出工艺对象上的未决警告。

有关对各个位（例如，位 1“ConfigWarning”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2006 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 1999) 

变量 数据类型 值 W 说明

WarningWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemWarning”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigWarning”
组态错误

将在内部调整一个或多个组态参数。

位 2 - - - “UserWarning”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4...
位 12

- - - 预留

位 13       “PeripheralWarning”
访问逻辑地址时发生错误

位 14...
位 31

- - - 预留

输出凸轮工艺对象的变量 (S7-1500, S7-1500T)

图例 (S7-1500, S7-1500T)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 变量的值范围 - 小值到 大值

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2007



W 工艺数据块中更改的有效性

DIR 直接：

值会直接发生更改，并在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

CAL 调用运动控制指令时：

值会直接发生更改，并在调用用户程序中相应的运动控制指令后，下一个 
MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

RES 重新启动：

通过扩展指令“WRIT_DBL”对负载存储器中的起始值进行更改（写入负载存储器中的 
DB）。在重新启动工艺对象之后，更改才会生效。

RON 只读：

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。

显示数据（输出凸轮） (S7-1500, S7-1500T)
“<TO>.CamOutput”变量用于指示输出凸轮的开关状态。

变量

图例 (页 2007)

变量 数据类型 值 W 说明

CamOutput BOOL - RON 输出凸轮的开关状态

FALSE 未进行开关操作

TRUE 已切换

“Parameter”变量（输出凸轮） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Parameter.<变量名称>”包含输出凸轮工艺对象的基本参数组态。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2008 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 2007)

变量 数据类型 值 W 说明

Parameter. TO_OutputCam_Struct_Param
eter

 

  OutputCamType DINT 0 … 2 RES 输出凸轮类型

0 基于位置的输出凸轮

1 基于时间的输出凸轮

2 切换输出凸轮

PositionType DINT 0、1 RES 位置基准

0 位置设定值

1 实际位置

OnCompensation LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 激活时间

开启边沿的提前时间

OffCompensation LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 停用时间

关闭边沿的提前时间

Hysteresis LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 滞后值

对于参考实际位置的输出凸轮，请始终输入滞后值 
(> 0.0)。

“Interface”变量（输出凸轮） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Interface.<变量名称>”包含输出凸轮工艺对象的输出属性组态。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2009



变量

图例 (页 2007)

变量 数据类型 值 W 说明

Interface. TO_OutputCam_Struct_Interfa
ce

 

  EnableOutput BOOL - RES 激活输出凸轮的输出

FALSE 输出已禁用

TRUE 输出已激活

Address VREF - RON 输出凸轮的 I/O 地址

LogicOperation DINT 0、1 RON 输出端输出凸轮信号的逻辑运算

0 OR 逻辑运算

1 AND 逻辑运算

“Units”变量（输出凸轮） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Units.<变量名称>”显示设置的工艺单位。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2010 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 2007)

变量 数据类型 值 W 说明

Units. TO_OutputCam_Struct_Units  
  LengthUnit UDINT - RON 位置单位

1010 m
1013 mm
1536 mm1)

1011 km
1014 µm
1015 nm
1019 in
1018 ft
1021 mi
1004 rad
1005 °
1537 °1)

TimeUnit UDINT - RON 时间单位

1056 ms
1) 精度较高或有六位小数的位置值。

“StatusWord”变量（输出凸轮） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 2“RestartActive”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2011



变量

图例 (页 2007)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWord DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 - - - “Control”
工艺对象处于运行状态。

位 1 - - - “Error”
存在错误。

位 2 - - - “RestartActive”
已激活“重启”。正在对工艺对象进行重新初始化。

位 3 - - - “OnlineStartValuesChanged”
“重启”变量已更改。要应用更改，必须将工艺对象

重新初始化。

位 4 - - - “OutputInverted”
输出凸轮的输出已反向。

位 5 - - - “CommunicationOK”
输出凸轮和输出模块之间已建立通信。

位 6...
位 31

- - - 预留

“ErrorWord”变量（输出凸轮） (S7-1500, S7-1500T)
“<TO>.ErrorWord”变量用于指示工艺对象错误（工艺报警）。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2012 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 2007)

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemFault”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4...
位 12

- - - 预留

位 13 - - - “PeripheralError”
访问逻辑地址时发生错误

位 14...
位 31

- - - 预留

“ErrorDetail”变量（输出凸轮） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.ErrorDetail.<变量名称>”中包含报警编号，以及工艺对象的当前未决工艺报

警的有效本地报警响应。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 
(页 1501)文档的“工艺报警概述”部分。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2013



变量

图例 (页 2007)

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorDetail. TO_Struct_ErrorDetail  
 
 

Number UDINT - RON 报警编号

Reaction DINT 0，6 RON 有效的报警响应

0 无响应

6 已完成输出凸轮的处理过程。

“WarningWord”变量（输出凸轮） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.WarningWord”可指示出工艺对象上的未决警告。

有关对各个位（例如，位 1“ConfigWarning”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2014 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 2007) 

变量 数据类型 值 W 说明

WarningWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemWarning”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigWarning”
组态错误

将在内部调整一个或多个组态参数。

位 2 - - - “UserWarning”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4...
位 12

- - - 预留

位 13       “PeripheralWarning”
访问逻辑地址时发生错误

位 14...
位 31

- - - 预留

凸轮轨道工艺对象的变量 (S7-1500, S7-1500T)

图例 (S7-1500, S7-1500T)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 变量的值范围 - 小值到 大值

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2015



W 工艺数据块中更改的有效性

DIR 直接：

值会直接发生更改，并在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

CAL 调用运动控制指令时：

值会直接发生更改，并在调用用户程序中相应的运动控制指令后，下一个 
MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

RES 重新启动：

通过扩展指令“WRIT_DBL”对负载存储器中的起始值进行更改（写入负载存储器中的 
DB）。在重新启动工艺对象之后，更改才会生效。

RON 只读：

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。

显示数据（凸轮轨道） (S7-1500, S7-1500T)
以下变量指示了凸轮轨迹的状态：

变量

图例 (页 2015)

变量 数据类型 值 W 说明

Status DINT 0 … 2 RON 0 “INACTIVE”
未激活

1 “ACTIVE”
激活

2 “ACTIVE_WAITING_FOR_NEXT_CYCLE”
保持激活并等待下一个轨迹

TrackOutput BOOL - RON FALSE 未输出凸轮轨迹。

TRUE 已输出凸轮轨迹。

SingleCamState DWORD 16#0 … 
16#FFFF_FFFF

RON 开启输出凸轮（位屏蔽） 
0 输出凸轮未开启

1 输出凸轮已开启

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2016 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类型 值 W 说明

TrackPosition LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 显示凸轮轨迹中的当前位置

MatchPosition LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前凸轮轨迹的参考位置

在循环处理凸轮轨迹时，会显示当前凸轮轨迹的连

续参考位置。只有在分配的工艺对象处于运动控制

状态时，才可以输出位置并对位置进行唯一性检测。

“Parameter”变量（凸轮轨道） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Parameter.<变量名称>”包含凸轮轨迹工艺对象的基本参数组态。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2017



变量

图例 (页 2015)

变量 数据类型 值 W 说明

Parameter. TO_CamTrack_Struct_Paramete
r

 

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2018 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类型 值 W 说明

  CamTrackType DINT 0、1 RES 输出凸轮类型

0 基于位置的输出凸轮

1 基于时间的输出凸轮

PositionType DINT 0、1 RES 位置基准

0 位置设定值

1 实际位置

ReferencePosition LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

DIR 参考位置 

CamTrackLength LREAL 0.001 … 
1.0E12

DIR 轨道长度

CamMasking DWORD 16#0 … 
16#FFFF_FFFF

DIR 各个输出凸轮的位屏蔽

OnCompensation LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 激活时间

开启边沿的提前时间

OffCompensation LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 停用时间

关闭边沿的提前时间

Hysteresis LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 滞后值

对于参考实际位置的输出凸轮，请始终输入滞后值 
(> 0.0)。

Cam[1..32]. ARRAY[1..32] OF 
TO_CamTrack_Struct_CamData

 

  OnPosition LREAL 0.0 … 1.0E12 CAL 对于基于位置的输出凸轮和基于时间的输出凸轮：

起始位置

Offposition LREAL 0.0 … 1.0E12 CAL 对于基于位置的输出凸轮：

结束位置

Duration LREAL 0.001 … 
1.0E12

CAL 对于基于时间的输出凸轮：

开启持续时间

Existent BOOL - CAL FALSE 不使用输出凸轮。

TRUE 已使用输出凸轮。

“Interface”变量（凸轮轨道） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Interface.<变量名称>”包含凸轮轨迹工艺对象的输出属性组态。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2019



变量

图例 (页 2015)

变量 数据类型 值 W 说明

Interface. TO_CamTrack_Struct_Interface  
  EnableOutput BOOL - RES 输出“<TO>.Interface.Address”中指定位的输出凸轮

FALSE 无输出

TRUE 输出

Address VREF - RON 数字量输出凸轮输出的 I/O 地址

“Units”变量（凸轮轨道） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Units.<变量名称>”显示设置的工艺单位。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2020 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 2015)

变量 数据类型 值 W 说明

Units. TO_CamTrack_Struct_Units  
  LengthUnit UDINT - RON 位置单位

1010 m
1013 mm
1536 mm1)

1011 km
1014 µm
1015 nm
1019 in
1018 ft
1021 mi
1004 rad
1005 °
1537 °1)

TimeUnit UDINT - RON 时间单位

1056 ms
1) 精度较高或有六位小数的位置值。

“StatusWord”变量（凸轮轨道） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 2“RestartActive”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2021



变量

图例 (页 2015)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWord DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 - - - “Control”
工艺对象处于运行状态。

位 1 - - - “Error”
存在错误。

位 2 - - - “RestartActive”
已激活“重启”。正在对工艺对象进行重新初始化。

位 3 - - - “OnlineStartValuesChanged”
“重启”变量已更改。要应用更改，必须将工艺对象

重新初始化。

位 4 - - - “OutputInverted”
输出凸轮的输出已反向。

位 5 - - - “CommunicationOK”
凸轮轨迹和输出模块之间已建立通信。

位 6...
位 31

- - - 预留

“ErrorWord”变量（凸轮轨道） (S7-1500, S7-1500T)
“<TO>.ErrorWord”变量用于指示工艺对象错误（工艺报警）。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2022 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 2015)

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemFault”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
指令无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4...
位 12

- - - 预留

位 13 - - - “PeripheralError”
访问逻辑地址时发生错误

位 14...
位 31

- - - 预留

“ErrorDetail”变量（凸轮轨道） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.ErrorDetail.<变量名称>”中包含报警编号，以及工艺对象的当前未决工艺报

警的有效本地报警响应。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 
(页 1501)文档的“工艺报警概述”部分。
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变量

图例 (页 2015)

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorDetail. TO_Struct_ErrorDetail  
  Number UDINT - RON 报警编号

Reaction DINT 0，6 RON 有效的报警响应

0 无响应

6 已完成凸轮轨迹的处理过程。

“WarningWord”变量（凸轮轨道） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.WarningWord”可指示出工艺对象上的未决警告。

有关对各个位（例如，位 1“ConfigWarning”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 1999) 

变量 数据类型 值 W 说明

WarningWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemWarning”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigWarning”
组态错误

将在内部调整一个或多个组态参数。

位 2 - - - “UserWarning”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
指令无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4...
位 12

- - - 预留

位 13 - - - “PeripheralWarning”
访问逻辑地址时发生错误

位 14...
位 31

- - - 预留

6.1.4 使用 S7-1500/S7-1500T 同步操作功能 (S7-1500, S7-1500T)

6.1.4.1 功能概述 (S7-1500, S7-1500T)

通过同步操作，可将一个跟随轴与一个引导轴相关联，并使二者同步运行。引导轴和跟随轴

之间的同步操作关系通过同步操作功能指定。

齿轮传动

齿轮传动 (页 2046)期间，跟随轴的位置等于引导轴位置乘以传动比。将传动比指定为两个

整数之间的比例。其结果是一个线性传动函数。
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齿轮传动 (S7-1500T)
跟随轴可通过主值路径或动态参数进行预同步或后同步。为此，可指定引导轴和跟随轴的相

应参考位置，这些参考位置定义了轴之间的关系。

作为设定值的备用值，推断的实际值可被互连为主值，以便实现同步操作。因此，可使用外

部编码器工艺对象作为主值。

此外，可通过主值路径或动态参数将跟随轴取消同步到可预设的停止位置。

速度同步操作 (S7-1500T)
在速度同步操作 (页 2081)期间，跟随轴的速度由引导轴的速度乘以传动比得出，与位置无

关。在同步期间，将传动比指定为两个整数之间的比例一次，或以可变方式进行指定。

凸轮传动 (S7-1500T)
在凸轮传动期间 (页 2088)，引导轴和跟随轴将通过同步操作功能进行耦合（通过凸轮工艺

对象进行指定）。凸轮工艺对象（TO_Cam、TO_Cam_10k）通过插补点和/或段定义了函数 
f(x)。在用户程序运行期间，可通过插补使定义的凸轮插补点和段之间的空隙闭合。凸轮传

动过程中的传输行为通过凸轮曲线表示。

同步操作阶段

同步操作按以下阶段实现：

• 未决同步操作 (S7-1500T)
跟随轴等待同步运动的开始条件得到满足。

• 同步

跟随轴将与主值进行同步。

• 同步运动

跟随轴按照同步操作功能跟随引导轴的位置。

• 超驰同步操作

主动同步操作会被跟随轴上的运动控制作业（例如“MC_Halt”）超驰。

• 等待同步作业 (S7-1500T)
跟随轴等待取消同步运动的开始条件得到满足。

• 取消同步操作 (S7‑1500T)
跟随轴与主值取消同步。跟随轴停在定义的位置，同步操作结束。
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跨 PLC 同步操作 (S7-1500T)
跨 PLC 同步操作 (页 2182)可在多个控制器上实现同步操作。可以在不同的控制器上组态引

导轴和跟随轴。

同步操作功能（例如，齿轮传动）在 CPU 的跟随轴上执行。引导轴代理工艺对象 
(TO_LeadingAxisProxy) 表示 CPU 中本地同步操作的引导轴。引导轴代理用于评估主值报文，

并为本地跟随轴提供外部主值。

同步轴工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
同步轴工艺对象包括定位轴工艺对象的全部功能。

同步轴也可以跟随引导轴的运动。引导轴和跟随轴之间的同步操作关系通过同步操作功能指

定。 
有关同步轴工艺对象所支持指令的概述，请参见“同步操作的运动控制指令 (页 2034)”部分。

下图所示为同步轴工艺对象的基本操作原理：
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组态

以下非等时同步特定组态对应于定位轴工艺对象：

• 基本参数

– 轴或编码器类型

– 测量单位

– 模数设置

– 虚轴

– 仿真轴

• 硬件接口

– 连接 PROFIdrive 驱动装置

– 通过 PROFIdrive 连接编码器

– 自动传输驱动装置和编码器参数

– 连接步进电机

– 连接带有模拟设定值接口的驱动装置

– 通过 SIEMENS 附加报文 750 连接力/扭矩数据

• 机械装置

– 组态定位轴/同步轴的驱动装置和编码器方向

– 组态负载齿轮

– 组态丝杠螺距

– 组态反向间隙补偿

• 动态默认值

• 急停

• 限值

– 位置限值

– 动态限值

– 扭矩限值

– 固定挡块检测

• 回原点

– 主动回原点

– 被动回原点
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• 位置监视功能

– 位置监视

– 跟随误差

– 停止信号

• 控制回路

– 在 PLC 中组态位置控制器

– 使用 DSC 为驱动装置组态位置控制器

– 组态动态滤波器

– 关闭和开启位置控制

有关组态参数的说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 轴功能》 (页 1501)文档。

同步轴工艺对象的以下组态特定于同步操作：

• 主值互连 (页 2038)
• 主值设置

– 组态主值规范 (页 2189)
– 组态延时时间 (页 2195)

• 实际值推断 (页 2040)
有关组态参数的说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 同步操作功能》 (页 1501)文档。

凸轮工艺对象 (S7-1500T)

术语定义

以下章节概要介绍了“凸轮工艺对象”。这是指“TO_Cam”和“TO_Cam_10k”这两种类型的凸

轮工艺对象。如果要使用特定的凸轮工艺对象，则会明确说明其类型。

凸轮工艺对象

凸轮工艺对象定义了一个传输函数 y = f(x)。通过这个传递函数，即可以单位独立的方式描

述输入值与输出值的相关关系。可多次使用同一凸轮工艺对象。

有关凸轮工艺对象所支持指令的概述，请参见“同步操作的运动控制指令 (页 2034)”部分。

函数 y = f(x) 在工艺对象组态 (页 2090)中使用插补点和/或插补段定义。“TO_Cam”类型的凸

轮工艺对象可包含多达 1000 个点。“TO_Cam_10k”类型的凸轮工艺对象可包含多达 10000 
个点。这两种工艺对象 多均可包含 50 个线段。
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插补点和线段之间的范围使用运动控制指令“MC_InterpolateCam”进行内插。可按照“在线

更改凸轮的同步操作功能 (页 2127)”部分中的说明在用户程序运行期间通过工艺数据块更改/
重新定义设置。

插补凸轮可用作凸轮系统 (页 2088)的同步运算功能。

下图所示为凸轮工艺对象的基本操作原理：
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组态

凸轮工艺对象中可进行以下组态：

• 组态凸轮的同步操作功能 (页 2090)

引导轴代理工艺对象 (S7-1500T)
对于跨 PLC 同步操作，引导轴代理工艺对象表示 CPU 中本地同步操作的引导轴。引导轴代

理调整主值的时间，以使不同 CPU 上的跟随轴同步，并为本地跟随轴提供主值。

有关引导轴代理工艺对象所支持指令的概述，请参见“同步操作的运动控制指令 (页 2034)”
部分。

下图所示为引导轴代理工艺对象的基本操作原理：
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组态

引导轴代理工艺对象中可进行以下组态：

• 基本参数

• 主值设置

– 组态主值规范 (页 2189)
– 组态容差时间 (页 2191)
– 组态延时时间 (页 2195)

同步操作的运动控制指令 (S7-1500, S7-1500T)
通过用户程序中的运动控制指令或 TIA Portal（在“工艺对象 > 调试”(Technology object > 
Commissioning) 下）执行同步轴、凸轮和引导轴代理工艺对象的功能。

下表列出了工艺对象所支持的除轴功能外的其它同步操作运动控制指令：

运动控制指令 有效性 工艺对象

S7-1500 S7-1500
T

同步轴 
(页 2027)

凸轮 (页 2030)1) 引导轴代理 
(页 2033)

“MC_Reset”
确认报警，重新启动工艺对象

✓ ✓ ✓ ✓ ✓

“MC_GearIn”
启动齿轮传动

✓ ✓ ✓ - ✓

“MC_GearInPos”
从指定同步位置开始齿轮传动

- ✓ ✓ - ✓

“MC_GearInVelocity”
启动速度同步操作

- ✓ ✓ - ✓

“MC_PhasingRelative”
跟随轴上主值的相对偏移

- ✓ ✓ - ✓

“MC_PhasingAbsolute”
跟随轴上主值的绝对偏移

- ✓ ✓ - ✓

“MC_OffsetRelative”
跟随轴上从值的相对偏移。

- ✓ ✓ - -

“MC_OffsetAbsolute”
跟随轴上从值的绝对偏移。

- ✓ ✓ - -
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运动控制指令 有效性 工艺对象

S7-1500 S7-1500
T

同步轴 
(页 2027)

凸轮 (页 2030)1) 引导轴代理 
(页 2033)

“MC_CamIn”
启动凸轮传动

- ✓ ✓ ✓ ✓

“MC_SynchronizedMotionSimula
tion”
仿真同步操作

- ✓ ✓ - -

“MC_LeadingValueAdditive”
指定附加主值

- ✓ ✓ - -

“MC_GearOut”
取消同步齿轮传动

- ✓ ✓ - -

“MC_CamOut”
取消同步凸轮传动

- ✓ ✓ - -

“MC_InterpolateCam”
插补凸轮盘

- ✓ - ✓ -

“MC_GetCamLeadingValue”
读取凸轮的主值

- ✓ - ✓ -

“MC_GetCamFollowingValue”
读取凸轮盘的从值

- ✓ - ✓ -

“MC_CopyCamData”
复制计算得出的凸轮元素

- ✓ - ✓ -

1) 适用于“TO_Cam”和“TO_Cam_10k”这两种类型的凸轮工艺对象。
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同步操作中指令的操作模式 (S7-1500, S7-1500T)
下图显示了同步操作中运动控制指令对跟随轴的一般影响：

① 有效主值

(<TO>.StatusSynchronizedMotion.EffectiveLeadingValue)
② 同步操作功能的主值

(<TO>.StatusSynchronizedMotion.FunctionLeadingValue)
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③ 同步操作功能的从值

(<TO>.StatusSynchronizedMotion.FunctionFollowingValue)
④ 从值偏移后的从值

(<TO>.StatusSynchronizedMotion.FunctionFollowingValue.Position + 
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset)

附加主值

通过“MC_LeadingValueAdditive”作业，除了跟随轴的有效主值以外，还可以循环指定附加主

值 (页 2180)。

主值偏移

通过“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业，可在齿轮传动 (页 2064)或凸轮传

动 (页 2162)期间偏移跟随轴上的有效主值。

不允许同时使用从值偏移。只有在先前的从值偏移作业完成后，才能开始新的主值偏移作业。

同步操作功能

通过“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”作业，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动 (页 2046)。
通过“MC_CamIn”作业，可在引导轴和跟随轴之间启动凸轮传动 (页 2088)。
通过“MC_GearInVelocity”作业，可在引导轴和跟随轴之间启动速度同步操作 (页 2081)。

从值偏移

通过“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业，可在齿轮传动 (页 2069)或凸轮传动 
(页 2166)期间移动跟随轴上的从值。

不允许同时使用主值偏移。只有在先前的主值偏移作业完成后，才能开始新的从值偏移作业。

叠加运动

通过“MC_MoveSuperimposed”作业，可将从值与相对定位运动叠加，而无需考虑引导轴的

运动。

借助“MC_MotionInSuperimposed”作业，可通过为每个应用程序周期指定位置、速度和加速

度值来叠加后续值。叠加运动独立于引导轴的运动。

在基于“MC_GearInVelocity”的速度同步操作中，仅当跟随轴处于位置控制模式时，才能进行

叠加运动。
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借助“MC_HaltSuperimposed”作业，可独立于基本运动停止叠加运动。

6.1.4.2 准备同步操作 (S7-1500, S7-1500T)

创建工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)
对于同步操作，需要分别为引导轴和跟随轴创建工艺对象。此外，还可以为一个引导轴创建

多个跟随轴。对于凸轮传动，还需要创建一个凸轮工艺对象 (S7-1500T)。

要求

• 已创建 S7-1500 CPU，以便使用“MC_GearIn”启动齿轮传动。

请注意，只有 S7-1500T CPU 可提供实际值耦合。

• 已针对以下其中一种同步操作创建 S7-1500T CPU：
– 使用“MC_GearInPos”从指定同步位置开始齿轮传动

– 使用“MC_GearInVelocity”启动速度同步操作

– “MC_CamIn”凸轮传动

操作步骤

要为同步操作创建工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 对于引导轴，创建以下其中一个工艺对象：

– 定位轴

– 同步轴

– 外部编码器 (S7‑1500T)
2. 对于跟随轴，创建一个同步轴工艺对象。

3. 组态非特定于同步操作的引导轴和跟随轴的组态参数。有关组态参数的说明，请参
见《S7-1500/S7-1500T 轴功能》文档 (页 1501)。

4. 对于凸轮传动，创建一个凸轮工艺对象 (S7-1500T)。

定义主值互连 (S7-1500, S7-1500T)

互连主值 (S7-1500, S7-1500T)
同步操作的主值由引导轴或外部编码器 (S7‑1500T) 提供。在用户程序中调用相应的运动控

制指令来实现同步操作，从而在用户程序中指定并耦合主值。再次调用运动控制指令来指定

其它引导轴时，主值会切换。
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以下规则适用于主值耦合：

• 引导轴或外部编码器 (S7-1500T) 可以输出多个跟随轴的主值。

• 跟随轴可与多个主值工艺对象互连。以下工艺对象支持主值：

– 定位轴

– 同步轴 (页 2027)
– 外部编码器 (S7-1500T)
引导轴代理工艺对象仅与跨 PLC 同步操作 (页 2182) (S7-1500T) 相关。

操作期间所需的所有互连都必须在同步轴工艺对象的组态期间设置。

• 在用户程序运行期间，一次只能选择一个主值进行耦合和评估。

• 对主值和从值进行耦合时，不会转换为相应组态的测量单位。如果引导轴线性移动 
10 mm，旋转轴会以 1:1 的传动比移动 10°。

操作步骤

要互连跟随轴的所需主值，请按以下步骤操作：

1. 打开同步轴的“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > Leading 
value interconnections) 组态窗口。

2. 在“可能的主值”(Possible leading values) 表列中，添加操作所需的全部主值工艺对象作为跟
随轴的主值。 
可以使用表中通过相应运动控制指令添加的工艺对象作为跟随轴的主值。工艺对象的所有已
组态的主值互连均显示在工艺对象的交叉引用列表中。

3. 在“耦合类型”(Type of coupling) 表列中，选择主值的耦合类型：

– 设定值耦合 (页 2039)
– 实际值耦合 (页 2040) (S7-1500T)

“延迟”(Delayed) 选项仅与跨 PLC 同步操作 (页 2182) (S7-1500T) 相关。

设定值耦合 (S7-1500, S7-1500T)
对于设定值耦合，引导轴的设定值将作为同步操作的主值。 
以下工艺对象的设定值可连接，作为同步操作的主值：

• 定位轴

• 同步轴

• 引导轴代理 (S7-1500T)
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实际值耦合和实际值推断 (S7-1500T)
对于不可以耦合设定值的应用程序（例如，使用外部编码器时）或在工艺方面无意义的应用

程序，S7-1500T CPU 将额外提供实际值耦合来实现同步操作。对于实际值耦合，某个工艺

对象的推断实际值用作主值。 
以下工艺对象的实际值可用作同步操作的主值：

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

主值的实际值推断

对于实际值耦合，处理实际值时会生成延时。为了对延时时间进行补偿，可将实际值外部插

补到主值中。这意味着主值基于之前的已知值进行了外部插补。

恒定速度或恒定加速度或减速度下的延时时间可通过推断进行补偿。由于技术原因，推断过

程中的加速度或减速度（加加速度）变化总会导致主值相关的跟随轴移位。

有效的推断时间包含引导轴相关部分、组态的跟随轴相关部分，还可以包含跨 PLC 同步操作

的时间：

• 引导轴相关部分

引导轴相关的部分在工艺对象变量“<TO>.Extrapolation.LeadingAxisDependentTime”中
针对引导轴自动计算并显示。可以使用变量

“<TO>.Extrapolation.Settings.SystemDefinedExtrapolation” = 0 禁用引导轴相关部分。

• 跟随轴占用部分 
跟随轴占用的部分在工艺对象变量“<TO>.StatusPositioning.SetpointExecutionTime”中针

对引导轴自动计算并显示。组态“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 实际值推断”(Technology 
object > Configuration > Extended parameters > Actual value extrapolation) 下的值 
(<TO>.Extrapolation.FollowingAxisDependentTime)。 

• 跨 PLC 同步操作的时间

对于跨 PLC 同步操作，将自动考虑本地耦合的跟随轴上主值的输出延迟。显示值等于主

值延迟，并且对应于在引导轴或外部编码器上输入的延时时间。可以在“工艺对象 > 组态 
> 主值设置”(Technology object > Configuration > Leading value settings) 下组态延时时

间 (<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.LocalLeadingValueDelayTime)。
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外部插补实际值将通过可组态的滞回进行评估，之后再作为主值进行输出。滞回评估可防止

主值反转，从而导致外部插补干扰值。

注意

机器损坏

如果在用户程序运行期间过大幅度更改推断时间，可能造成机器损坏。 
只能小幅调整外插补时间。

下图显示了实际值推断的顺序。

① 实际位置值

② 实际速度值

③ 位置滤波器 T1 (<TO>.Extrapolation.PositionFilter.T1) 和 T2 (<TO>.Extrapolation.PositionFilter.T2)
④ 速度滤波器 T1 (<TO>.Extrapolation.VelocityFilter.T1) 和 T2 (<TO>.Extrapolation.VelocityFilter.T2)
⑤ 速度容差范围宽度 (<TO>.Extrapolation.VelocityTolerance.Range)
⑥ 用组态的长度单位表示的滞后值 (<TO>.Extrapolation.Hysteresis.Value)
⑦ 由引导轴产生的推断时间分量 (<TO>.Extrapolation.LeadingAxisDependentTime)
⑧ 由跟随轴产生的推断时间分量 (<TO>.Extrapolation.FollowingAxisDependentTime)
⑨ 来自跨 PLC 同步操作的推断时间分量 

(<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.LocalLeadingValueDelayTime)
⑩ 推断主值位置

⑪ 推断主值速度，具体取决于开关位置：

• 通过带滞后的推断得到的主值速度（“<TO>.Extrapolation.Settings.ExtrapolatedVelocityMode”= 1）
• 滤波后实际速度的主值速度（“<TO>.Extrapolation.Settings.ExtrapolatedVelocityMode”= 0）
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过滤实际值

编码器干扰信号会导致信号发生快速步长变化，这也会影响外插补。这种步长变化可通过使

用合适的过滤器设置来减少或补偿。位置滤波器为 PT2 滤波器。速度过滤器为支持可组态容

差范围宽度的 PT2 过滤器。

实际位置值通过实际位置滤波器混合滤波。实际速度值通过速度过滤器混合滤波，然后通过

容差范围“稳定”。滤波后的实际位置值随后根据滤波后的速度值进行推断。

主值速度基于推断的主值位置或滤波后的速度值（无推断，

“<TO>.Extrapolation.Settings.ExtrapolatedVelocityMode”= 0）得出。

推荐设置。

将位置过滤器的时间常量 T1 和 T2 的总和设置为明显小于速度过滤器的时间常量 T1 和 T2。

容差范围

容差范围作用在插补周期中的速度滤波值上。一旦容差范围在一个方向上的改变超过 后一

个输出值容差范围的一半以上，则该容差范围的位置将自动沿速度值方向移动。

随着容差范围的移位同时生成新的输出值。这对应于速度滤波值减去容差范围的一半。只要

速度值保持在容差范围内，就不会生成新的输出值。

① 容差范围

容差范围作用前的滤波速度

容差范围内的滤波速度
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滞后

滞后作用在插补周期中的位置滤波插补值上。方向改变只有在位置值反方向发生至少为滞后

值的变化时才起作用。滞后/反向容差可在容差范围内发生位置反向时防止主值意外反向。

① 滞后/反向容差

滞后/反向容差前的推断位置 
滞后/反向容差后的推断位置

组态实际值推断

要组态主值的实际值推断，请按以下步骤操作：

1. 打开引导轴的“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 实际值推断”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Actual value extrapolation") 组态窗口。

2. 在“位置滤波器 T1”(Position filter T1) 和“位置滤波器 T2”(Position filter T2) 输入字段中，输
入 PT2 滤波器的时间常量来对位置进行滤波。

3. 在“滞后值”(Hysteresis value) 输入字段中，输入应用到位置的推断实际值的迟滞功能值。指
定值采用组态的长度单位。

4. 在“速度滤波器 T1”(Velocity filter T1) 和“速度滤波器 T2”(Velocity filter T2) 输入字段中，输
入 PT2 滤波器的时间常量来对实际速度进行滤波。

5. 在“容差范围宽度”(Tolerance band width) 输入字段中，输入经过滤波的实际速度的容差带
宽。为优化容差范围的应用，请输入与容差区间相同的带宽作为噪声信号带宽。

6. 在“跟随轴”(Following axis) 输入字段中，为主值的推断指定跟随轴比例。跟随轴变量
“<TO>.StatusPositioning.SetpointExecutionTime”中的值（保持不变或通过用户指定的时间抵
消）可用作基准值。
此引导轴相关的推断将显示在“引导轴”(Leading axis) 字段中。与引导轴相关的推断时间通
过引导轴的实际值采集时间 (Ti)、插补器时间 (TIpo) 以及位置滤波器 T1 与 T2 之和计算得出：
与引导轴相关的推断时间 = Ti + TIpo + T1 + T2
跨 PLC 同步操作的时间显示在“跨 PLC”(cross-PLC) 字段。跨 PLC 同步操作的时间对应于组态
窗口“工艺对象 > 组态 > 主值设置”(Technology object > Configuration > Leading value 
settings) 中设置的延时时间。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2043



7. 要应用由推断主值位置微分得出的主值速度，选中“激活微分”(Activate differentiation) 复选
框。否则，将应用滤波后的实际速度值。

8. 要在计算有效推断时间时考虑与引导轴相关的推断，请选中“考虑引导轴”(Consider leading 
axis) 复选框。否则，在计算有效推断时间时不会考虑与引导轴相关的推断。
在“有效推断时间”(Effective extrapolation time) 字段，将显示引导轴时间、与跟随轴相关的
时间以及跨 PLC 同步延时时间的总和。

可在西门子工业在线支持的常见问题解条目 109763337 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109763337) 中找到用于组态实际值推断的指

南。

变量：实际值推断 (S7-1500T)
以下工艺对象变量可用于实际值推断：

组态

变量 说明

<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.Loc
alLeadingValueDelayTime

针对跨 PLC 同步操作：

主值输出到本地跟随轴的延时时间

<TO>.Extrapolation.LeadingAxisDepende
ntTime

针对引导轴：

主轴取决于推断时间部分，源自 Ti、TIpo 和 TFilter。

<TO>.Extrapolation.FollowingAxisDepen
dentTime

针对引导轴：

跟随轴取决于推断时间部分

输入跟随轴“<TO>.StatusPositioning.SetpointExecutionTime”变
量中的值（保持不变或通过用户指定的时间补偿）。

<TO>.Extrapolation.Settings.SystemDefin
edExtrapolation

推断时间引导轴相关部分的有效性 
(<TO>.Extrapolation.LeadingAxisDependentTime)
0 无效

1 有效

<TO>.Extrapolation.Settings.Extrapolated
VelocityMode

0 “FilteredVelocity”
滤波后实际速度的主值速度

1 “VelocityByDifferentiation”
由推断主值位置微分得出的主值速度

<TO>.Extrapolation.PositionFilter.T1 位置过滤器时间常量 T1
<TO>.Extrapolation.PositionFilter.T2 位置过滤器时间常量 T2
<TO>.Extrapolation.VelocityFilter.T1 速度过滤器时间常量 T1
<TO>.Extrapolation.VelocityFilter.T2 速度过滤器时间常量 T2
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组态

变量 说明

<TO>.Extrapolation.VelocityTolerance.Ra
nge

速度容差范围宽度

<TO>.Extrapolation.Hysteresis.Value 滞后值（用组态的长度单位表示）

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusPositioning.SetpointExecutio
nTime

轴的设定值执行时间

源自于轴的 TIpo、Tvtc 或 1/kv、TSend 和 TO。

同步操作中的位置控制 (S7-1500, S7-1500T)

通过设定值耦合进行齿轮传动/凸轮传动

启动操作作业时，跟随轴将设置为位置控制操作。启动同步操作作业时，如果引导轴为非位

置控制操作模式，则会输出工艺报警 603 并会禁用工艺对象（报警响应：取消启用）。仅

当已激活位置控制且到达同步起始位置后，才开始进行同步。

说明

切换引导轴的操作模式

在激活同步操作时，如果将引导轴设置为非位置控制操作，则引导轴的设定值将设置为零。

通过耦合，可为跟随轴的设定值提供设定值阶跃变化。根据常函数补偿设定值阶跃变化。唯

一的限制因数是驱动器的 大速度。跟随轴可能发生以下错误。

通过实际值耦合进行齿轮传动/凸轮传动 (S7-1500T)
启动操作作业时，跟随轴将设置为位置控制操作。在开始同步操作时，如果引导轴为非位置

控制操作模式且实际值有效，则将同步跟随轴。

如果在激活同步期间将引导轴设置为非位置控制模式，则同步将保持激活。

速度同步操作 (S7-1500T)
在主动同步操作期间，跟随轴可以在位置控制或非位置控制模式下运行 (页 2084)。在

“MC_GearInVelocity”作业中指定跟随轴的操作模式。
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主动同步操作期间，引导轴的操作模式无关紧要。

6.1.4.3 齿轮传动 (S7-1500, S7-1500T)

“MC_GearIn”控制齿轮传动 (S7-1500, S7-1500T)
通过运动控制指令“MC_GearIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动。齿轮传动期间，跟

随轴的位置等于引导轴位置乘以传动比。将传动比指定为两个整数之间的比例。其结果是一

个线性传动函数。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。同步行进在实现同步后开始，根

据传动比计算，此时跟随轴已达到引导轴的速度和加速度。

线路/传动比斜坡

传动比 =“MC_GearIn.RatioNumerator”/“MC_GearIn.RatioDenominator”
 同步

① 引导轴和跟随轴同时移动的位置即为引导轴的同步位置

② 引导轴和跟随轴同时移动的位置即为跟随轴的同步位置

可采用以下几种方式基于“MC_GearIn”进行齿轮传动：

• 定义传动比 (页 2047)
• 使用动态参数同步跟随轴 (页 2048)
• 齿轮传动中的同步行进 (页 2050)
• 使用“MC_LeadingValueAdditive”指定附加主值 (页 2180) (S7-1500T)
• 使用“MC_SynchronizedMotionSimulation”将齿轮传动设为仿真模式 (页 2178) 

(S7-1500T)
• 使用“MC_GearOut”取消同步跟随轴 (页 2073) (S7‑1500T)
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另请注意使用“MC_GearIn”启动齿轮传动后的跟随轴动态限值 (页 2048)。

定义传动比 (S7-1500, S7-1500T)
齿轮传动期间，跟随轴的位置等于引导轴位置乘以传动比。基于运动控制指令“MC_GearIn”将
传动比指定为两个整数之间的关系（分子/分母）。其结果是一个线性传动函数。

传动比的分子

使用“RatioNumerator”参数定义传动比的分子。可将传动比的分子定义为正数或负数。这会

产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

传动比的分子不允许值为“0”。

传动比的分母

使用“RatioDenominator”参数定义传动比的分母。传动比的分母只允许正值。

示例 1：正传动比

引导轴和跟随轴是旋转轴，每个轴都有一个从 0° 到 360° 的遍历范围（启用了“模

数”(Modulo) 设置）。

参数输入：

• “RatioNumerator”= 5
• “RatioDenominator”= 1
在“同步”齿轮传动状态下，当引导轴移动 10° 时，跟随轴移动 50°。

示例 2：负传动比

引导轴和跟随轴是旋转轴，每个轴都有一个从 0° 到 360° 的遍历范围（启用了“模

数”(Modulo) 设置）。
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参数输入：

• “RatioNumerator”= -3
• “RatioDenominator”= 1
在“同步”齿轮传动状态下，当引导轴移动 10° 时，跟随轴移动 -30°。

使用“MC_GearIn”启动齿轮传动后的跟随轴动态限值 (S7-1500, S7-1500T)
如果同步轴在通过运动控制指令“MC_GearIn”进行的齿轮传动操作中作为跟随轴运行，则根

据同步操作的阶段应用跟随动态限值：

同步

在同步阶段中，会将针对工艺对象组态的动态限制应用到跟随轴。

同步运动/取消同步 (S7-1500T)
在同步行进和取消同步过程中，跟随轴的动态值仅限于驱动装置的 大速度 
(<TO>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed)。跟随轴的动态值得自同步操作功能。

如果超出了为跟随轴组态的动态限值，则会在工艺对象的变量

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”中指示这一点。继续使用组态的跟

随轴动态限值监控软限位开关。

如果跟随轴无法跟随主值，则会导致跟随误差，跟随误差监控会对该误差进行监视。

超驰同步操作

只要同步操作被超驰，就将针对工艺对象组态的动态限制再次应用到跟随轴。通过开始超驰

作业，将激活的动态值过渡（平滑）到组态的动态限制和运动控制指令规范。

使用“MC_GearIn”的动态参数同步跟随轴 (S7-1500, S7-1500T)
齿轮传动 (页 2046)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。“MC_GearIn”作业启动后，

立即开始同步。
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参数输入

使用运动控制指令“MC_GearIn”的以下参数定义跟随轴在同步期间的动态行为：

• 使用“Acceleration”参数，可指定跟随轴的加速度。

• 使用“Deceleration”参数，可指定跟随轴的减速度。

• 使用“Jerk”参数，可指定跟随轴的加加速度。

遵循同步期间跟随轴的动态限值 (页 2048)。

同步期间

“MC_GearIn”作业启动后，开始同步。激活的运动控制工作会被超驰。

同步持续时间和距离与以下参数有关：

• “MC_GearIn”作业开始时跟随轴的动态值

• 用于同步的动态设置

• 引导轴的动态值

同步状态在跟随轴的“<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing)”变量中显示。在同步过程中，

主值不得反转。

① 同步开始时间
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同步后

当跟随轴达到引导轴的速度和加速度时，根据传动比计算，可实现跟随轴同步。跟随轴将与

引导轴同步。

“MC_GearIn”齿轮传动中的同步行进 (S7-1500, S7-1500T)
跟随轴与主值同步后，跟随轴随即按照传动比跟随引导轴的动态值。齿轮传动的传输行为表

示为主值和从值之间的线性关系。

从值的计算方式如下：

跟随轴位置（从值）= 跟随轴的同步位置 + 传动比 × (引导轴位置 - 引导轴的同步位置)
“同步”状态通过运动控制指令“MC_GearIn”的参数“InGear”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWord.X22 (Synchronous)”变量指示。

说明

应避免在同步操作期间将引导轴回零

应避免在主动同步操作期间将引导轴回零。若同步操作期间引导轴回零，对应的跟随轴设定

值将发生阶跃变化。跟随轴会根据同步操作功能补偿跳变，并且将动态值限制为驱动装置的

大速度。

“MC_GearInPos”控制齿轮传动 (S7-1500T)
通过运动控制指令“MC_GearInPos”，可在引导轴和跟随轴之间启动齿轮传动。齿轮传动期

间，跟随轴的位置等于引导轴位置乘以传动比，具体取决于同步位置。将传动比指定为两个

整数之间的比例。其结果是一个线性传动函数。

与使用“MC_GearIn”的齿轮传动 (页 2046)相反，对于使用“MC_GearInPos”的齿轮传动，还可

指定引导轴和跟随轴的同步位置，这些位置定义了各轴的参考。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。同步行进在实现同步后开始，根

据传动比计算，此时跟随轴已达到引导轴的速度和加速度。
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线路/传动比斜坡

传动比 =“MC_GearInPos.RatioNumerator”/“MC_GearInPos.RatioDenominator”
提前同步

随后同步

① 提前同步的主值距离

② 随后同步的主值距离

可采用以下几种方式基于“MC_GearInPos”进行齿轮传动：

• 定义传动比 (页 2052)
• 定义同步方向 (页 2054)
• 定义同步位置和同步类型：

– 提前使用动态参数同步跟随轴 (页 2057)
– 使用主值距离同步跟随轴 (页 2059)
– 使用主值距离随后同步跟随轴 (页 2061)

• 齿轮传动中的同步行进 (页 2063)
• 使用“MC_LeadingValueAdditive”指定附加主值 (页 2180)
• 用“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”来采用绝对或相对的方式偏移主值 

(页 2064)
• 用“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”采用绝对或相对的方式偏移从值 (页 2069)
• 使用“MC_SynchronizedMotionSimulation”将齿轮传动设为仿真模式 (页 2178)
• 使用“MC_GearOut”取消同步跟随轴 (页 2073)
• 使用“MC_GearOut”取消待处理的齿轮传动 (页 2078)
另请注意使用“MC_GearInPos”启动齿轮传动后的跟随轴动态限值 (页 2053)。
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定义传动比 (S7-1500T)
齿轮传动期间，跟随轴的位置等于引导轴位置乘以传动比，具体取决于同步位置。基于运动

控制指令“MC_GearInPos”将传动比指定为两个整数之间的关系（分子/分母）。其结果是一

个线性传动函数。

传动比的分子

使用“RatioNumerator”参数定义传动比的分子。可将传动比的分子定义为正数或负数。这会

产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

传动比的分子不允许值为“0”。

传动比的分母

使用“RatioDenominator”参数定义传动比的分母。传动比的分母只允许正值。

示例 1：正传动比

引导轴和跟随轴是旋转轴，每个轴都有一个从 0° 到 360° 的遍历范围（启用了“模

数”(Modulo) 设置）。

参数输入：

• “RatioNumerator”= 5
• “RatioDenominator”= 1
在“同步”齿轮传动状态下，当引导轴移动 10° 时，跟随轴移动 50°。

示例 2：负传动比

引导轴和跟随轴是旋转轴，每个轴都有一个从 0° 到 360° 的遍历范围（启用了“模

数”(Modulo) 设置）。

参数输入：

• “RatioNumerator”= -3
• “RatioDenominator”= 1
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在“同步”齿轮传动状态下，当引导轴移动 10° 时，跟随轴移动 -30°。

使用“MC_GearInPos”启动齿轮传动后的跟随轴动态限值 (S7-1500T)
如果同步轴在通过运动控制指令“MC_GearInPos”进行的齿轮传动操作中作为跟随轴运行，则

根据同步操作的阶段应用跟随动态限值：

未决同步操作

如果同步操作未激活，则会应用跟随轴的所组态动态限制。如果同步操作已激活，则“同步/
同步运动/取消同步”部分中的说明适用。

同步/同步运动/取消同步

在同步、同步行进和取消同步过程中，跟随轴的动态值仅限于驱动装置的 大速度 
(<TO>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed)。跟随轴的动态值得自同步操作功能。

如果超出了为跟随轴组态的动态限值，则会在工艺对象的变量

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”中指示这一点。继续使用组态的跟

随轴动态限值监控软限位开关。

如果跟随轴无法跟随主值，则会导致跟随误差，跟随误差监控会对该误差进行监视。

超驰同步操作

只要同步操作被超驰，就将针对工艺对象组态的动态限制再次应用到跟随轴。通过开始超驰

作业，将激活的动态值过渡（平滑）到组态的动态限制和运动控制指令规范。

同步齿轮传动 (S7-1500T)

通过“MC_GearInPos”进行同步的参数概述 (S7-1500T)
齿轮传动 (页 2050)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。可通过参数

“SyncProfileReference”定义同步类型：

SyncProfileReferen
ce

同步曲线

0 使用动态参数实现提前同步 (页 2057)
1 使用主值距离实现提前同步 (页 2059)
3 使用主值距离实现随后同步 (页 2061)
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视同步曲线而定，运动控制指令“MC_GearInPos”的不同参数之间具有相关性：

参数 SyncProfileReference
0 1 3

RatioNumerator ✓ ✓ ✓
RatioDenominator ✓ ✓ ✓
MasterSyncPosition ✓ ✓ ✓
SlaveSyncPosition ✓ ✓ ✓
MasterStartDistance - ✓ ✓
Velocity ✓ - -
Acceleration ✓ - -
Deceleration ✓ - -
Jerk ✓ - -
SyncDirection ✓ ✓ ✓

使用“MC_GearInPos”定义同步方向 (S7-1500T)
齿轮传动 (页 2050)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。如果已激活跟随轴的“模

数”(Modulo) 设置，则可以使用运动控制指令“MC_GearInPos”的“SyncDirection”参数定义同

步方向。

在如下示例中，变换比为 1:1。
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正方向

当“SyncDirection”= 1 时，跟随轴在同步期间只能沿正向行进。在本示例中，同步位置为 
360.0。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2055



负方向

当“SyncDirection”= 2 时，跟随轴在同步期间只能沿反向行进。在本示例中，同步位置为 0.0。
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短距离

当“SyncDirection”= 3 时，同步期间允许跟随轴改变方向。在本示例中，同步位置为 0.0。

提前通过“MC_GearInPos”使用动态参数同步跟随轴 (S7-1500T)
齿轮传动 (页 2050)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。在使用动态参数提前同步

期间，通过引导轴和跟随轴在到达同步位置时同步的方式开始同步。

参数输入

可使用运动控制指令“MC_GearInPos”的以下参数定义跟随轴在同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 0，可以将同步类型定义为使用动态参数提前同步。

• 使用参数“MasterSyncPosition”和“SlaveSyncPosition”，可以定义引导轴和跟随轴的同步位

置，以此决定两轴之间的关系。对于提前同步，同步位置是引导轴与跟随轴开始同步的

位置。

• 通过参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”，定义跟随轴同步的动态响

应。
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直到同步

启动“MC_GearInPos”作业后，会连续计算跟随轴的运动曲线。运动曲线根据以下参数计算：

• 通过运动控制指令指定的引导轴和跟随轴的同步位置

• 运动控制指令的指定动态值

• 引导轴和跟随轴的当前位置和动态值

• 同步操作功能

计算可确定同步长度，从而确定用于同步的引导轴的起始位置。

引导轴的起始位置通过以下方式得出：

起始位置 = 引导轴的同步位置 - 同步长度

跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至主值到达起始位置 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 2)。
如果引导轴在同步之前已处于同步位置，则跟随轴也必须移动到对应的同步位置处（例如，

使用“MC_MoveAbsolute”作业）。如果在“MC_GearInPos”作业启动时引导轴和跟随轴已处于

同步位置，同步操作将立即处于“同步”状态。
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同步期间

主值到达起始位置后，跟随轴随即开始同步。同步状态通过运动控制指令“MC_GearInPos”的
参数“StartSync”= TRUE 以及跟随轴的“<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing)”变量指示。在

同步过程中，主值不得反转。

① 同步开始时间

② 同步完成时间

同步过程中的跟随轴动态值可从计算得出的运动曲线和引导轴的当前动态值中获取。同步过

程中的引导轴动态值变化根据同步操作函数叠加在计算得出的运动曲线上。这可能会导致超

出跟随轴上组态的动态限值。这种情况通过工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”变量指示。

同步后

引导轴达到同步位置后，立即实现跟随轴同步。跟随轴将与引导轴同步 (页 2063)。

使用“MC_GearInPos”的主值距离同步跟随轴 (S7-1500T)
齿轮传动 (页 2050)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。在使用主值距离提前同步

期间，通过引导轴和跟随轴在到达同步位置时同步的方式开始同步。
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参数输入

可使用运动控制指令“MC_GearInPos”的以下参数定义跟随轴在同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 1，可以将同步类型定义为使用主值距离提前同步。

• 使用参数“MasterSyncPosition”和“SlaveSyncPosition”，可以定义引导轴和跟随轴的同步位

置，以此决定两轴之间的关系。对于提前同步，同步位置是引导轴与跟随轴开始同步的

位置。 
• 使用“MasterStartDistance”参数，可以指定主值距离（同步长度）。

直到同步

启动“MC_GearInPos”作业后，根据指定的主值距离为跟随轴计算运动曲线。计算可确定所需

的动态响应，从而确定用于同步的引导轴的起始位置。

引导轴的起始位置通过以下方式得出：

起始位置 = 引导轴的同步位置 - 同步长度

引导轴必须至少与同步位置相隔主值距离。跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至主值到

达起始位置 (<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 2)。

说明

动态跳转

如果在启动“MC_GearInPos”作业时跟随轴正在移动并且主值处于停止状态，则引导轴开始运

动并且跟随轴开始同步后，跟随轴就会发生动态跳转。

如果在“MC_GearInPos”作业启动时引导轴和跟随轴已处于同步位置，同步操作将立即处于

“同步”状态。
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同步期间

主值到达起始位置后，跟随轴随即开始同步。同步状态通过运动控制指令“MC_GearInPos”的
参数“StartSync”= TRUE 以及跟随轴的“<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing)”变量指示。在

同步过程中，主值不得反转。

① 同步开始时间

② 同步完成时间

同步过程中的跟随轴动态值可从计算得出的运动曲线和引导轴的当前动态值中获取。同步过

程中的引导轴动态值变化根据同步操作函数叠加在计算得出的运动曲线上。这可能会导致超

出跟随轴上组态的动态限值。这种情况通过工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”变量指示。

同步后

引导轴达到同步位置后，立即实现跟随轴同步。跟随轴将与引导轴同步 (页 2063)。

使用“MC_GearInPos”的主值距离随后同步跟随轴 (S7-1500T)
齿轮传动 (页 2050)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。使用主值距离随后同步时，

主值到达引导轴同步位置后立即开始同步。
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参数输入

可使用运动控制指令“MC_GearInPos”的以下参数定义跟随轴在同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 3，可以将同步类型定义为使用主值距离随后同步。

• 使用参数“MasterSyncPosition”和“SlaveSyncPosition”，可以定义引导轴和跟随轴的同步位

置，以此决定两轴之间的关系。对于随后同步，引导轴的同步位置是同步的起始位置。跟

随轴的同步位置是指分配给引导轴同步位置的理论位置。

• 使用“MasterStartDistance”参数，可以指定主值距离（同步长度）。

直到同步

启动“MC_GearInPos”作业后，根据跟随轴的起始位置和同步位置以及指定的主值距离计算从

动轴的运动曲线。计算确定所需的动态响应以及引导轴的位置，引导轴和跟随轴将从该位置

开始同步。

跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至主值到达引导轴的起始位置 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 2)。

说明

动态跳转

如果在启动“MC_GearInPos”作业时跟随轴正在移动并且主值处于停止状态，则引导轴开始运

动并且跟随轴开始同步后，跟随轴就会发生动态跳转。

如果在“MC_GearInPos”作业启动时引导轴和跟随轴已处于同步位置，同步操作将立即处于

“同步”状态。
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同步期间

主值到达同步位置后，跟随轴随即开始同步。同步状态通过运动控制指令“MC_GearInPos”的
参数“StartSync”= TRUE 以及跟随轴的“<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing)”变量指示。在

同步过程中，主值不得反转。

① 同步开始时间

② 同步完成时间

同步过程中的跟随轴动态值可从计算得出的运动曲线和引导轴的当前动态值中获取。同步过

程中的引导轴动态值变化根据同步操作函数叠加在计算得出的运动曲线上。这可能会导致超

出跟随轴上组态的动态限值。这种情况通过工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”变量指示。

同步后

引导轴的位置（即引导轴和跟随轴开始同步的位置）通过以下方式得出：

轴同步位置 = 引导轴的同步位置 + 同步长度

引导轴到达该位置后，立即实现跟随轴同步。跟随轴将与引导轴同步 (页 2063)。

“MC_GearInPos”齿轮传动中的同步行进 (S7-1500T)
跟随轴与主值同步后，跟随轴随即按照同步位置和传动比跟随引导轴的位置。齿轮传动的传

输行为表示为主值和从值之间的线性关系。
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从值的计算方式如下：

跟随轴位置（从值）= 跟随轴的同步位置 + 传动比 × (引导轴位置 - 引导轴的同步位置)
“同步”状态通过运动控制指令“MC_GearInPos”的参数“InSync”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWord.X22 (Synchronous)”变量指示。

说明

应避免在同步操作期间将引导轴回零

应避免在主动同步操作期间将引导轴回零。若同步操作期间引导轴回零，对应的跟随轴设定

值将发生阶跃变化。跟随轴会根据同步操作功能补偿跳变，并且将动态值限制为驱动装置的

大速度。

齿轮传动期间的主值偏移 (S7-1500T)

使用动态参数进行齿轮传动期间跟随轴上的主值偏移 (S7-1500T)
通过主值偏移，可以在使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”启动的齿轮传动期间偏移跟随轴

上的有效主值。有效主值可采用绝对或相对的方式移动。主值源的主值和引导轴的位置不受

主值偏移的影响。

主值偏移通常是指有效主值。有效主值由主值源的主值和附加主值组成。如果未通过

“MC_LeadingValueAdditive”使用附加主值，则有效主值即为主值源的主值。有关概述信息，

请参见“同步操作中指令的操作模式 (页 2036)”部分。在下文中，“主值”是指有效主值。

参数输入

使用运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”的以下参数定义跟随轴在

主值偏移期间的行为：

• 通过使参数“ProfileReference”= 0，可以将主值偏移类型指定为使用动态参数偏移。

• 使用“PhaseShift”参数，可以指定跟随轴上的主值偏移。

• 使用“Velocity”参数，可以指定跟随轴在主值偏移期间的附加速度。

• 使用“Acceleration”参数，可以指定跟随轴在主值偏移期间的附加加速度。

• 使用“Deceleration”参数，可以指定跟随轴在主值偏移期间的附加减速度。

• 使用“Jerk”参数，可以指定跟随轴在主值偏移期间的附加加加速度。
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主值偏移期间

通过动态参数进行的主值偏移会立即生效，而无需考虑主值位置。主值在跟随轴上偏移。动

态值会与同步操作运动的值相加。跟随轴偏移主值所需的行进距离由系统计算。

主值偏移通过运动控制指令的参数“StartPhasing”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWort.X24 (PhasingCommand)”变量指示。“AbsolutePhaseShift”或
“CoveredPhaseShift”参数显示已偏移的绝对主值部分。

主值偏移后

跟随轴偏移主值后，主值偏移随即在跟随轴上激活。该状态通过运动控制指令的参数“Done”
= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量指示。

主值偏移仅在齿轮传动的“同步”状态下有效。如果齿轮传动被超驰，主值偏移将复位为零。

使用从当前主值位置开始的主值距离进行齿轮传动期间跟随轴上的主值偏移 (S7-1500T)
通过主值偏移，可以在使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”启动的齿轮传动期间偏移跟随轴

上的有效主值。有效主值可采用绝对或相对的方式移动。主值源的主值和引导轴的位置不受

主值偏移的影响。

主值偏移通常是指有效主值。有效主值由主值源的主值和附加主值组成。如果未通过

“MC_LeadingValueAdditive”使用附加主值，则有效主值即为主值源的主值。有关概述信息，

请参见“同步操作中指令的操作模式 (页 2036)”部分。在下文中，“主值”是指有效主值。

参数输入

使用运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”的以下参数定义跟随轴在

主值偏移期间的行为：

• 通过使参数“ProfileReference”= 1，可以将主值偏移类型指定为使用从当前主值位置开始

的主值距离偏移。

• 使用“PhaseShift”参数，可以指定跟随轴上的主值偏移。

• 使用“PhasingDistance”参数，可以指定主值偏移期间的主值距离（引导轴的遍历距离）。

• 使用“Direction”参数，可以指定主值距离相对于主值运动方向的方向 (页 2067)。

主值偏移期间

启动作业后，跟随轴开始从当前位置偏移主值。在引导轴的遍历距离内，跟随轴以连续速度

和加速度偏移主值。跟随轴偏移主值所需的动态值由系统计算。得到的跟随轴动态响应不受

限制。
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主值偏移通过运动控制指令的参数“StartPhasing”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWort.X24 (PhasingCommand)”变量指示。“AbsolutePhaseShift”或
“CoveredPhaseShift”参数显示已偏移的绝对主值部分。

在跟随轴上的主值偏移期间主值不得反转。当主值反转时，将取消“MC_PhasingAbsolute”作
业或“MC_PhasingRelative”作业（“ErrorID”= 16#808C）。

主值偏移后

跟随轴偏移主值后，主值偏移随即在跟随轴上激活。该状态通过运动控制指令的参数“Done”
= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量指示。

主值偏移仅在齿轮传动的“同步”状态下有效。如果齿轮传动被超驰，主值偏移将复位为零。

使用从特定主值位置开始的主值距离进行齿轮传动期间跟随轴上的主值偏移 (S7-1500T)
通过主值偏移，可以在使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”启动的齿轮传动期间偏移跟随轴

上的有效主值。有效主值可采用绝对或相对的方式移动。主值源的主值和引导轴的位置不受

主值偏移的影响。

主值偏移通常是指有效主值。有效主值由主值源的主值和附加主值组成。如果未通过

“MC_LeadingValueAdditive”使用附加主值，则有效主值即为主值源的主值。有关概述信息，

请参见“同步操作中指令的操作模式 (页 2036)”部分。在下文中，“主值”是指有效主值。

参数输入

使用运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”的以下参数定义跟随轴在

主值偏移期间的行为：

• 通过使参数“ProfileReference”= 2，可以将主值偏移类型指定为使用从特定主值位置开始

的主值距离偏移。

• 使用“PhaseShift”参数，可以指定跟随轴上的主值偏移。

• 使用“PhasingDistance”参数，可以指定主值偏移期间的主值距离（引导轴的遍历距离）。

• 使用“StartPosition”参数，可以指定从哪个主值位置开始偏移主值。

• 使用“Direction”参数，可以指定主值距离相对于主值运动方向的方向 (页 2067)。

直到主值偏移

启动作业后，当主值处于停止状态以及主值到达主值位置之前，跟随轴上将显示“正在等待”

状态 (<TO>.StatusWord2.X3 = TRUE (PhasingCommandWaiting))。
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主值偏移期间

主值到达主值位置后，跟随轴随即开始偏移主值。在引导轴的遍历距离内，跟随轴以连续速

度和加速度偏移主值。跟随轴偏移主值所需的动态值由系统计算。得到的跟随轴动态响应不

受限制。

主值偏移通过运动控制指令的参数“StartPhasing”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWort.X24 (PhasingCommand)”变量指示。“AbsolutePhaseShift”或
“CoveredPhaseShift”参数显示已偏移的绝对主值部分。

在跟随轴上的主值偏移期间主值不得反转。当主值反转时，将取消“MC_PhasingAbsolute”作
业或“MC_PhasingRelative”作业（“ErrorID”= 16#808C）。等待中的作业不会取消。

主值偏移后

跟随轴偏移主值后，主值偏移随即在跟随轴上激活。该状态通过运动控制指令的参数“Done”
= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量指示。

主值偏移仅在齿轮传动的“同步”状态下有效。如果齿轮传动被超驰，主值偏移将复位为零。

定义齿轮传动期间跟随轴上主值偏移的主值距离方向 (S7-1500T)
通过主值偏移，可以在使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”启动的齿轮传动期间偏移跟随轴

上的有效主值。使用运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”的
“Direction”参数，可以指定主值距离相对于有效主值运动方向的方向。
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在有效主值运动方向的正向定义主值距离

当“Direction”= 1 时，跟随轴仅在引导轴沿正向行进时偏移主值。
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在有效主值运动方向的反向定义主值距离

当“Direction”= 2 时，跟随轴仅在引导轴沿反向行进时偏移主值。

在有效主值运动的当前方向定义主值距离

当“Direction”= 3 时，跟随轴偏移主值，与引导轴当前行进的方向无关。

仅取消齿轮传动中待处理的主值偏移 (S7-1500T)
通过“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业（“ProfileReference”= 5），可取消

待处理的“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业。取消等待的作业不会影响有

效主值偏移。

齿轮传动期间的从值偏移 (S7-1500T)

使用从当前主值位置开始的主值距离进行齿轮传动期间跟随轴上的从值偏移 (S7-1500T)
通过从值偏移，可以在使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”启动的齿轮传动期间偏移跟随轴

上的从值。从值可采用绝对或相对的方式移动。主值源的主值和引导轴的位置不受从值偏移

的影响。
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从值偏移通常是指有效主值。有效主值由主值源的主值和附加主值组成。如果未通过

“MC_LeadingValueAdditive”使用附加主值，则有效主值即为主值源的主值。有关概述信息，

请参见“同步操作中指令的操作模式 (页 2036)”部分。在下文中，“主值”是指有效主值。

参数输入

使用运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”的以下参数定义跟随轴在从值

偏移期间的行为：

• 通过使参数“ProfileReference”= 1，可以将从值偏移类型指定为使用从当前主值位置开始

的主值距离偏移。

• 使用“Offset”参数，可以指定跟随轴上的从值偏移。

• 使用“OffsetDistance”参数，可以指定从值偏移期间的主值距离（引导轴的遍历距离）。

• 使用“Direction”参数，可以指定主值距离相对于主值运动方向的方向 (页 2072)。

从值偏移期间

启动作业后，跟随轴开始从当前位置偏移从值。在引导轴的遍历距离内，跟随轴以连续速度

和加速度偏移从值。跟随轴偏移从值所需的动态值由系统计算。得到的跟随轴动态响应不受

限制。

从值偏移通过运动控制指令的参数“StartOffset”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWort2.X4 (OffsetCommand)”变量指示。“AbsoluteOffset”或“CoveredOffset”参
数显示已偏移的绝对从值部分。

在跟随轴上的从值偏移期间主值不得反转。当主值反转时，将取消“MC_OffsetAbsolute”作业

或“MC_OffsetRelative”作业（“ErrorID”= 16#808C）。

从值偏移后

跟随轴偏移从值后，从值偏移随即在跟随轴上激活。该状态通过运动控制指令的参数“Done”
= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量指示。

从值偏移仅在齿轮传动的“同步”状态下有效。如果齿轮传动被超驰，从值偏移将复位为零。

使用从特定主值位置开始的主值距离进行齿轮传动期间跟随轴上的从值偏移 (S7-1500T)
通过从值偏移，可以在使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”启动的齿轮传动期间偏移跟随轴

上的从值。从值可采用绝对或相对的方式移动。主值源的主值和引导轴的位置不受从值偏移

的影响。
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从值偏移通常是指有效主值。有效主值由主值源的主值和附加主值组成。如果未通过

“MC_LeadingValueAdditive”使用附加主值，则有效主值即为主值源的主值。有关概述信息，

请参见“同步操作中指令的操作模式 (页 2036)”部分。在下文中，“主值”是指有效主值。

参数输入

使用运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”的以下参数定义跟随轴在从值

偏移期间的行为：

• 通过使参数“ProfileReference”= 2，可以将从值偏移类型指定为使用从特定主值位置开始

的主值距离偏移。

• 使用“Offset”参数，可以指定跟随轴上的从值偏移。

• 使用“OffsetDistance”参数，可以指定从值偏移期间的主值距离（引导轴的遍历距离）。

• 使用“StartPosition”参数，可以指定从哪个主值位置开始偏移从值。

• 使用“Direction”参数，可以指定主值距离相对于主值运动方向的方向 (页 2072)。

直到从值偏移

启动作业后，当主值处于停止状态以及主值到达主值位置之前，跟随轴上将显示“正在等待”

状态 (<TO>.StatusWord2.X5 = TRUE (OffsetCommandWaiting))。

从值偏移期间

主值到达主值位置后，跟随轴随即开始偏移从值。在引导轴的遍历距离内，跟随轴以连续速

度和加速度偏移从值。跟随轴偏移从值所需的动态值由系统计算。得到的跟随轴动态响应不

受限制。

从值偏移通过运动控制指令的参数“StartOffset”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWort2.X4 (OffsetCommand)”变量指示。“AbsoluteOffset”或“CoveredOffset”参
数显示已偏移的绝对从值部分。

在跟随轴上的从值偏移期间主值不得反转。当主值反转时，将取消“MC_OffsetAbsolute”作业

或“MC_OffsetRelative”作业（“ErrorID”= 16#808C）。等待中的作业不会取消。

从值偏移后

跟随轴偏移从值后，从值偏移随即在跟随轴上激活。该状态通过运动控制指令的参数“Done”
= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量指示。

从值偏移仅在齿轮传动的“同步”状态下有效。如果齿轮传动被超驰，从值偏移将复位为零。
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定义齿轮传动期间跟随轴上从值偏移的主值距离方向 (S7-1500T)
通过从值偏移，可以在使用“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”启动的齿轮传动期间偏移跟随轴

上的从值。使用运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”的“Direction”参
数，可以指定主值距离相对于有效主值运动方向的方向。

在有效主值运动方向的正向定义主值距离

当“Direction”= 1 时，跟随轴仅在引导轴沿正向行进时偏移从值。
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在有效主值运动方向的反向定义主值距离

当“Direction”= 2 时，跟随轴仅在引导轴沿反向行进时偏移从值。

在有效主值运动的当前方向定义主值距离

当“Direction”= 3 时，跟随轴偏移从值，与引导轴当前行进的方向无关。

仅取消齿轮传动中待处理的从值偏移 (S7-1500T)
通过“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业（“ProfileReference”= 5），可取消待处

理的“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业。取消未决的作业不会影响有效从值偏

移。

取消同步齿轮传动 (S7-1500T)

使用“MC_GearOut”的动态参数取消同步跟随轴 (S7-1500T)
取消同步会结束引导轴与跟随轴的同步操作关系，齿轮传动也会随之结束。使用动态参数取

消同步时，通过让跟随轴在到达停止位置时停止的方式开始取消同步。
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使用运动控制指令“MC_GearOut”，可以取消同步已通过“MC_GearIn”作业或“MC_GearInPos”
作业启动的齿轮传动。

参数输入

使用运动控制指令“MC_GearOut”的以下参数定义跟随轴在取消同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 0，可以将取消同步类型指定为使用动态参数取消同

步。

• 使用“SlavePosition”参数，可指定跟随轴的停止位置。跟随轴的停止位置即为跟随轴进入

停止状态且完成取消同步的位置。

• 使用“Deceleration”参数，可指定跟随轴的减速度。

• 使用“Jerk”参数，可指定跟随轴的加加速度。

• 使用“SyncOutDirection”参数，可以指定取消同步方向 (页 2077)。

直到取消同步

启动“MC_GearOut”作业后，会连续计算跟随轴的运动曲线。运动曲线根据以下参数计算：

• 通过运动控制指令指定的跟随轴的停止位置

• 运动控制指令的指定动态值

• 引导轴和跟随轴的当前位置和动态值

• 同步操作功能

• 跟随轴的叠加运动

• 跟随轴的附加主值

通过计算可得出关于取消同步的跟随轴距离以及跟随轴的起始位置。

跟随轴的起始位置通过以下方式得出：

起始位置 = 跟随轴的停止位置 - 跟随轴的行进距离

跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至从值到达起始位置 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 4)。
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取消同步期间

从值到达起始位置后，跟随轴随即开始取消同步。“取消同步”状态通过运动控制指令

“MC_GearOut”的参数“StartSyncOut”= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusWord2.X1 
(DesynchronizingCommand)”变量指示。同步操作不再处于“同步”状态。跟随轴的叠加作

业被取消。

跟随轴以指定的动态值移动到停止位置，与主值无关。在取消同步期间，两个轴通常可以进

行多次模旋转。

取消同步后

跟随轴到达停止位置后，立即取消同步跟随轴。跟随轴处于停止状态。该状态通过运动控制

指令“MC_GearOut”的参数“Done”= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusWord.X7 (Standstill)”
变量指示。

使用“MC_GearOut”的主值距离取消同步跟随轴 (S7-1500T)
取消同步会结束引导轴与跟随轴的同步操作关系，齿轮传动也会随之结束。使用主值距离取

消同步时，通过让跟随轴在到达停止位置时停止的方式开始取消同步。

使用运动控制指令“MC_GearOut”，可以取消同步已通过“MC_GearIn”作业或“MC_GearInPos”
作业启动的齿轮传动。

参数输入

使用运动控制指令“MC_GearOut”的以下参数定义跟随轴在取消同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 1，可以将取消同步类型指定为使用主值距离取消同

步。

• 使用“SlavePosition”参数，可指定跟随轴的停止位置。跟随轴的停止位置即为跟随轴进入

停止状态且完成取消同步的位置。

• 使用“MasterStopDistance”参数，可以定义主值距离（取消同步长度）。

• 使用“SyncOutDirection”参数，可以指定取消同步方向 (页 2077)。

直到取消同步

启动“MC_GearOut”作业后，根据指定的主值距离计算运动曲线。计算可确定所需的动态值，

从而确定用于取消同步的引导轴的起始位置。

引导轴的起始位置通过以下方式得出：
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起始位置 = 到达跟随轴的停止位置时的主值位置 - 主值距离

跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至主值到达起始位置 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 4)。

取消同步期间

主值到达起始位置后，跟随轴随即开始取消同步。“取消同步”状态通过运动控制指令

“MC_GearOut”的参数“StartSyncOut”= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusWord2.X1 
(DesynchronizingCommand)”变量指示。同步操作不再处于“同步”状态。跟随轴的叠加作

业被取消。

跟随轴以指定的动态值移动到停止位置，与主值无关。取消同步期间，主值不得反转。在取

消同步期间，两个轴通常可以进行多次模旋转。

① 取消同步开始时间

② 取消同步完成时间

取消同步过程中的跟随轴动态值可从计算得出的运动曲线和引导轴的当前动态值中获取。取

消同步过程中的引导轴动态值变化根据同步操作函数叠加在计算得出的运动曲线上。这可能

会导致超出跟随轴上组态的动态限值。这种情况通过工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”变量指示。
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取消同步后

跟随轴到达停止位置后，立即取消同步跟随轴。跟随轴处于停止状态。该状态通过运动控制

指令“MC_GearOut”的参数“Done”= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusWord.X7 (Standstill)”
变量指示。

使用“MC_GearOut”定义取消同步方向 (S7-1500T)
取消同步会结束引导轴与跟随轴的同步操作关系，齿轮传动也会随之结束。可以使用运动控

制指令“MC_GearOut”的“SyncOutDirection”参数指定取消同步方向。

取消同步沿正向遍历的跟随轴

当“SyncOutDirection”= 1 时，仅将沿正向行进的跟随轴取消同步。
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取消同步沿反向遍历的跟随轴

当“SyncOutDirection”= 2 时，仅将沿反向行进的跟随轴取消同步。

取消同步沿当前方向遍历的跟随轴

当“SyncOutDirection”= 3 时，将沿当前方向行进的跟随轴取消同步。

使用“MC_GearOut”仅取消待处理的齿轮传动 (S7-1500T)
通过“MC_GearOut”作业（“SyncProfileReference”= 5），可取消待处理的齿轮传动。取消未

决的齿轮传动对正在进行的齿轮传动没有影响。
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变量：齿轮传动 (S7-1500, S7-1500T)
以下工艺对象变量可用于齿轮传动：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nState

用于指示哪个同步操作功能处于激活状态

0 同步操作均未处于激活状态

1 齿轮传动（“MC_GearIn”）
2 带有特定同步位置的齿轮传动（“MC_GearInPos”）
3 凸轮传动（“MC_CamIn”）
4 取消同步齿轮传动（“MC_GearOut”）
5 取消同步凸轮传动（“MC_CamOut”）
6 速度齿轮传动（“MC_GearInVelocity”）

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Waiting
FunctionState

用于指示哪个同步操作功能处于等待状态

0 同步操作均未处于等待状态

1 预留

2 带有特定同步位置的齿轮传动正在等待

（“MC_GearInPos”）
3 凸轮传动正在等待（“MC_CamIn”）
4 取消同步齿轮传动正在等待（“MC_GearOut”）
5 取消同步凸轮传动正在等待（“MC_CamOut”）

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Actual
Master

如果同步操作作业已启动，则会显示当前所用引导轴的工艺数据

块的编号。

0 同步操作均未处于激活状态

<TO>.Position 轴的设定值

<TO>.Velocity
<TO>.Acceleration
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Position

包含附加主值（通过“MC_LeadingValueAdditive”作业实现）的有

效主值

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Velocity
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Acceleration
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状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseS
hift

当前绝对主值偏移（通过“MC_PhasingAbsolute”或
“MC_PhasingRelative”作业实现）

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nLeadingValue.Position

通过“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业实现主

值偏移后的同步操作功能的主值，其中包括通过

“MC_LeadingValueAdditive”作业实现的附加主值

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nFollowingValue.Position

通过“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业实现的从值

偏移之前的同步操作功能的从值

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nFollowingValue.Velocity
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nFollowingValue.Acceleration
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset 当前绝对从值偏移（通过“MC_OffsetAbsolute”或

“MC_OffsetRelative”作业实现）

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X0 (MaxVelocityExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大速度时，变量设为

“TRUE”。
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X1 (MaxAccelerationExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大加速度时，变量设为

“TRUE”。
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X2 (MaxDecelerationExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大减速度时，变量设为

“TRUE”。
<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing) 当同步轴与主值同步后，该值设置为“TRUE” 。
<TO>.StatusWord.X22 (Synchronous) 当同步轴与引导轴同步，并与引导轴同步移动时，该值设置为

“TRUE”。
<TO>.StatusWord2.X1 
(DesynchronizingCommand)

当同步轴取消同步后，该值设置为“TRUE”。

<TO>.StatusWord.X24 
(PhasingCommand)

如果用于主值偏移的作业处于活动状态

（“MC_PhasingAbsolute”、“MC_PhasingRelative”），则该值设置

为“TRUE”。
<TO>.StatusWord2.X3 
(PhasingCommandWaiting)

如果用于主值偏移的作业处于未决状态

（“MC_PhasingAbsolute”、“MC_PhasingRelative”），则该值设置

为“TRUE”。
<TO>.StatusWord2.X4 (OffsetCommand) 如果用于从值偏移的作业处于活动状态（“MC_OffsetAbsolute”、

“MC_OffsetRelative”），则该值设置为“TRUE”。
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状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusWord2.X5 
(OffsetCommandWaiting)

如果用于从值偏移的作业处于等待状态（“MC_OffsetAbsolute”、
“MC_OffsetRelative”），则该值设置为“TRUE”。

<TO>.ErrorWord.X14 (SynchronousError) 同步操作期间出错

运动控制指令中指定的引导轴未组态为可行的引导轴。

6.1.4.4 速度同步操作 (S7-1500T)

使用运动控制指令“MC_GearInVelocity”，可在引导轴和跟随轴之间启动速度同步操作。在速

度同步操作期间，跟随轴的速度由引导轴的速度乘以传动比得出，与位置无关。在同步期间，

将传动比指定为两个整数之间的比例一次，或以可变方式进行指定。这会导致线性变换比。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。同步行进在实现同步后开始，根

据传动比计算，此时跟随轴已达到引导轴的速度和加速度。

线路/传动比斜坡

传动比 =“MC_GearInVelocity.RatioNumerator”/
“MC_GearInVelocity.RatioDenominator”

对于使用“MC_GearInVelocity”进行的速度同步操作，可以：

• 定义传动比 (页 2082)
• 指定一次或动态指定传动比 (页 2083)
• 定义跟随轴的位置控制 (页 2084)
• 使用动态参数同步跟随轴 (页 2085)
• 速度同步操作中的同步行进 (页 2086)
• 使用“MC_LeadingValueAdditive”指定附加主值 (页 2180)
• 在仿真中使用“MC_SynchronizedMotionSimulation”设置速度同步操作 (页 2178)
另请注意速度同步操作中跟随轴的动态限值 (页 2085)。
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定义传动比 (S7-1500T)
在速度同步操作期间，跟随轴的速度由引导轴的速度乘以传动比得出，与位置无关。基于运

动控制指令“MC_GearInVelocity”将传动比指定为两个整数之间的关系（分子/分母）。

传动比的分子

使用“RatioNumerator”参数定义传动比的分子。可将传动比的分子定义为正数或负数。这会

产生以下行为：

• 正传动比：

引导轴和跟随轴同向运动。

• 负传动比：

跟随轴沿与引导轴相反的方向移动。

传动比的分子不允许值为“0”。

传动比的分母

使用“RatioDenominator”参数定义传动比的分母。传动比的分母只允许正值。

示例 1：正传动比

引导轴和跟随轴是旋转轴。

参数输入：

• “RatioNumerator”= 5
• “RatioDenominator”= 1
如果引导轴以 100°/s 的速度移动，则在速度同步操作的“同步”状态下，跟随轴以 500°/s 的
速度移动。

示例 2：负传动比

引导轴是线性轴。跟随轴是旋转轴。

参数输入：

• “RatioNumerator”= -3
• “RatioDenominator”= 1
如果引导轴以 100 mm/s 的速度移动，则在速度同步操作的“同步”状态下，跟随轴以 -300 
°/s 的速度移动。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2082 编程和操作手册, 11/2022



指定一次或动态指定传动比 (S7-1500T)
对于速度同步操作，可以在作业开始时预设一次传动比，也可以在激活的同步操作期间连续

更改。

参数输入

使用运动控制指令“MC_GearInVelocity”的以下参数定义行为：

• 使用参数“ContinuousUpdate”定义用于预设传动比 (页 2082)的模式。

指定一次传动比

“ContinuousUpdate”= FALSE 时，只要作业处于活动状态，就会使用在“MC_GearInVelocity”
作业开始时指定的传动比。

必要时，如要更改传动比，必须在参数“Execute”= TRUE 的上升沿再次启动作业。跟随轴随

后会再次同步。

动态指定传动比

“ContinuousUpdate”= TRUE 时，可以在“MC_GearInVelocity”作业处于活动状态时动态更改传

动比。参数值“RatioNumerator”和“RatioDenominator”的更改立即生效。

说明

动态限值

在“同步”状态下，仅将跟随轴的动态值限制为驱动装置的 大速度。确保跟随轴的动态限

值不会被更改的传动比超出。

在运动控制指令“MC_GearInVelocity”中通过参数“ContinuousUpdateActive”= TRUE 来指示传

动比的动态预设模式已激活。

建议

只能将整数值指定为传动比的分子（“RatioNumerator”）和分母（“RatioDenominator”）。

为尽可能连续地改变传动比，请将分子和分母乘以一个高因子。这会增加传动比的分辨率并

减小量化误差。

示例

传动比应从 1.0 逐渐变为 1.1。
参数分配 1：
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“RatioNumerator”= 100 … 110
“RatioDenominator”= 100 … 100
以 1 为增量增加计数器时，每次会将传动比增加 0.01。 
参数分配 2：
“RatioNumerator”= 1 000 000 … 1 100 000
“RatioDenominator”= 1 000 000 … 1 000 000
以 1 为增量增加计数器时，每次会将传动比增加 0.000001。
与参数分配 1 相比，使用参数分配 2 可以获得更高的分辨率，并且可以以更小的步长更改

传动比。

定义跟随轴的位置控制 (S7-1500T)
在速度同步操作期间，跟随轴可以在位置控制或非位置控制模式下运行。在运动控制指令

“MC_GearInVelocity”中独立于引导轴的操作模式指定跟随轴的操作模式。

参数输入

使用运动控制指令“MC_GearInVelocity”的以下参数定义跟随轴的行为：

• 使用参数“PositionControlled”定义跟随轴的操作模式。

位置控制模式

只要“PositionControlled”= TRUE 的“MC_GearInVelocity”作业生效，跟随轴就会切换到位置控

制操作。跟随轴的已组态位置监视处于激活状态。

只有在位置控制的操作中才能进行叠加运动（例如，使用“MC_MoveSuperimposed”作业实

现）和行进到固定挡块。

非位置控制模式

只要“PositionControlled”= FALSE 的“MC_GearInVelocity”作业生效，跟随轴就会切换到非位

置控制操作。跟随轴的已组态位置监视处于取消激活状态。

跟随轴的位置设定值与非位置控制操作无关。零位设定值显示在工艺对象的“<TO>.Position”
变量中。
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速度同步操作中跟随轴的动态限值 (S7-1500T)
如果同步轴在通过运动控制指令“MC_GearInVelocity”进行的速度同步操作中作为跟随轴运

行，则根据同步操作的阶段应用跟随动态限值：

同步

在同步阶段中，会将针对工艺对象组态的动态限制应用到跟随轴。

同步运动

在同步行进期间，仅将跟随轴的动态值限制为驱动装置的 大速度 
(<TO>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed)。跟随轴的动态值得自同步操作功能。

如果超出了为跟随轴组态的动态限值，则会在工艺对象的变量

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”中指示这一点。继续使用组态的跟

随轴动态限值监控软限位开关。

超驰同步操作

只要同步操作被超驰，就将针对工艺对象组态的动态限制再次应用到跟随轴。通过开始超驰

作业，将激活的动态值过渡（平滑）到组态的动态限制和运动控制指令规范。

使用“MC_GearInVelocity”的动态参数同步跟随轴 (S7-1500T)
在速度同步操作期间，同步建立了引导轴和跟随轴之间的关系。“MC_GearInVelocity”作业启

动后，立即开始同步。

参数输入

使用运动控制指令“MC_GearInVelocity”的以下参数定义跟随轴在同步期间的动态行为：

• 使用“Acceleration”参数，可指定跟随轴的加速度。

• 使用“Deceleration”参数，可指定跟随轴的减速度。

• 使用“Jerk”参数，可指定跟随轴的加加速度。

遵循同步期间跟随轴的动态限值 (页 2085)。

同步期间

“MC_GearInVelocity”作业启动后，开始同步。激活的运动控制工作会被超驰。
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同步持续时间和距离与以下参数有关：

• “MC_GearInVelocity”作业开始时跟随轴的动态值

• 用于同步的动态设置

• 在“MC_GearInVelocity”作业开始时预设传动比

• 引导轴的动态值

同步状态通过运动控制指令“MC_GearInVelocity”的参数“StartSync”= TRUE 以及跟随轴的

“<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing)”变量指示。

① 同步开始时间

② 同步完成时间

“MC_GearInVelocity”作业开始时指定的传动比用于同步。如果使用“ContinuousUpdate”
= TRUE 的可变传动比，则仅在同步后才会考虑对传动比的更改。

同步后

当跟随轴达到引导轴的速度时，根据传动比计算，可实现跟随轴同步。跟随轴将与引导轴同

步。

使用“MC_GearInVelocity”在速度同步操作中进行的同步行进 (S7-1500T)
跟随轴同步后，将按照指定的传动比与引导轴的速度同步。

从值速度的获取方式如下：

从值速度 = 主值速度 × 传动比

运动控制
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“同步”状态通过运动控制指令“MC_GearInVelocity”的参数“InSync”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWord.X22 (Synchronous)”变量指示。

如果在“ContinuousUpdateActive”= TRUE 时传动比发生变化，则保持“同步”状态。

变量：速度同步操作 (S7-1500T)
工艺对象的以下变量与速度同步操作相关：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nState

用于指示哪个同步操作功能处于激活状态

0 同步操作均未处于激活状态

1 齿轮传动（“MC_GearIn”）
2 带有特定同步位置的齿轮传动（“MC_GearInPos”）
3 凸轮传动（“MC_CamIn”）
4 取消同步齿轮传动（“MC_GearOut”）
5 取消同步凸轮传动（“MC_CamOut”）
6 速度同步操作（“MC_GearInVelocity”）

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Actual
Master

如果同步操作作业已启动，则会显示当前所用引导轴的工艺数据

块的编号。

0 同步操作均未处于激活状态

<TO>.Position 轴的设定值

<TO>.Velocity
<TO>.Acceleration
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Position

包含附加主值（通过“MC_LeadingValueAdditive”作业实现）的有

效主值

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Velocity
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Acceleration

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2087



状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nFollowingValue.Position

同步操作功能的从值

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nFollowingValue.Velocity
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nFollowingValue.Acceleration
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X0 (MaxVelocityExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大速度时，变量设为

“TRUE”。
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X1 (MaxAccelerationExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大加速度时，变量设为

“TRUE”。
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X2 (MaxDecelerationExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大减速度时，变量设为

“TRUE”。
<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing) 当同步轴与主值同步后，该值设置为“TRUE” 。
<TO>.StatusWord.X22 (Synchronous) 当同步轴与引导轴同步，并与引导轴同步移动时，该值设置为

“TRUE”。
<TO>.ErrorWord.X14 (SynchronousError) 同步操作期间出错

运动控制指令中指定的引导轴未组态为可行的引导轴。

6.1.4.5 凸轮传动 (S7-1500T)

使用运动控制指令“MC_CamIn”，可在引导轴和跟随轴之间启动凸轮传动操作。可使用凸轮 
(页 2030)指定同步操作功能。要使用凸轮进行凸轮传动，必须对凸轮进行内插。所使用的

凸轮可根据相关作业调整比例并进行移位。

引导轴处于停止状态或运动状态时，均可以启动同步操作。在跟随轴同步后开始同步行进。
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传递函数：

从值 = f(主值)
提前同步

随后同步

① 提前同步的主值距离

② 随后同步的主值距离

可采用以下几种方式通过“MC_CamIn”进行凸轮传动：

• 定义同步操作功能 (页 2090)
• 通过“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补 (页 2130)
• 缩放和偏移凸轮 (页 2140)
• 定义凸轮的应用模式 (页 2142)
• 定义同步方向 (页 2146)
• 定义同步位置和同步类型：

– 提前使用动态参数同步跟随轴 (页 2148)
– 使用主值距离同步跟随轴 (页 2149)
– 从当前主值位置通过主值路径提前同步跟随轴 (页 2152)
– 使用主值距离随后同步跟随轴 (页 2154)
– 跟随轴的后续同步使用从当前主值位置开始的引导轴值进行 (页 2157)
– 直接同步设置跟随轴 (页 2159)
– 直接在凸轮运动结束时同步设置跟随轴 (页 2160)

• 凸轮传动中的同步行进 (页 2161)
• 使用“MC_GetCamLeadingValue”读取一个主值 (页 2161)
• 使用“MC_GetCamFollowingValue”读取一个从值 (页 2162)
• 使用“MC_LeadingValueAdditive”指定附加主值 (页 2180)
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• 用“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”来采用绝对或相对的方式偏移主值 
(页 2162)

• 用“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”采用绝对或相对的方式偏移从值 (页 2166)
• 在运行期间更改同步操作功能 (页 2127)
• 使用“MC_SynchronizedMotionSimulation”将凸轮传动设为仿真模式 (页 2178)
• 使用“MC_CamOut”取消同步跟随轴 (页 2170)
• 使用“MC_CamOut”取消待处理的凸轮传动 (页 2175)
另请注意使用“MC_CamIn”启动凸轮传动后的跟随轴动态限值 (页 2144)。

说明

将数据类型“DB_ANY”与凸轮工艺对象结合使用

在工艺版本 ≥ V6.0 的运动控制指令中，在“Cam”参数处直接分配“DB_ANY”数据类型会导致

访问错误。由于该访问错误，CPU 将变为“STOP”状态。

为“TO_Cam”或“TO_Cam_10k”类型的凸轮工艺对象使用数据类型转换功能。有关步骤的说

明，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》文档 (页 1501)的“函数块的参数传送”部

分。

组态凸轮的同步操作功能 (S7-1500T)

凸轮编辑器的结构和操作 (S7-1500T)
使用凸轮编辑器组态凸轮工艺对象 (页 2030)。
使用包含曲线元素和元素属性的图形创建凸轮功能。计算曲线的各个元素（例如，点、线和

多项式）之间的转换。曲线反映了引导轴（主值，图中的横坐标）和随动轴（从值，图中的

纵坐标）之间路径相关的依赖关系。

创建凸轮时，凸轮编辑器将提供以下支持： 
• 曲线形式的优化

• 在曲线元素之间生成连续且无加加速度的转换

• 凸轮的速度优化设计

下图显示了编辑器的布局：
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① 工具栏

② 曲线图

主值范围（定义范围）显示在横坐标（x 轴）。

从值范围（取值范围）显示在纵坐标（y 轴）。

①+② 图形编辑器

③ 表格式编辑器

④ 巡视窗口（属性和显示）

工具栏

可使用该工具栏操作图形编辑器以及导入/导出凸轮。

图形编辑器

在图形编辑器中，可以图形方式编辑曲线元素。可以添加、编辑和删除元素。 多可创建四

个彼此堆叠且采用同步横坐标的图。可以在图形中显示设定值曲线以及有效位置、速度、加

速度和加加速度的曲线。

凸轮的定义从第一个定义的差值点或第一段开始，到 后一个差值点或 后一段结束。相反，

主值和从值的可组态显示范围用于凸轮编辑器的属性（巡视窗口），仅用于在图形编辑器中

显示。
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表格式编辑器

所有曲线元素均在该表格式编辑器中列出。可以对现有元素进行编辑。可以添加新元素。

巡视窗口

在巡视窗口中，可以在“属性”(Properties) 选项卡中组态曲线和所选元素的属性。可以在“显

示”(Display) 选项卡中组态图形视图：

• 配置文件（例如，主值和从值范围、配置文件的优化和插补以及所使用的元素数）

• 元素（例如，导数、折线系数以及元素的优化）

• 图形视图（例如，线条类型、线条颜色和视图缩放比例）

曲线的元素

下表显示了可用于定义曲线的元素：

元素 说明

点 点用于将从值分配给主值。根据插补类型，曲线穿过具有这些坐标

的点或仅使用该点作为方向。

可通过一阶、二阶和三阶导数，在该点定义速度、加速度和加加速

度。

点组 点组将两个或更多个点组合在一个通常插补的元素中，并允许在这

些点之间进行精确插补。 
线 线描述了以恒定速度从线的起始点移动到结束点的运动。直线的斜

率指定了恒定速度。

正弦 正弦元素描述了根据正弦函数做出的运动。可以使用起始点和结束

时的相位角、周期时间、幅值以及振荡零点（偏移值）调整正弦函

数。

折线 多边形描述了根据 高 7 阶的多项式函数做出的运动。多项式可通

过输入边界条件或多项式系数来确定。还可以组态三角函数折线分

量。

反正弦（逼近） 反正弦描述了根据反正弦函数做出的运动。反正弦即为反正弦函数

的插补点的逼近。

转换 转换对两个元素之间的范围进行插补运算。范围通过控制器或根据 
VDI 指南 2143 使用可组态的优化自动进行插补。 
自动添加转换。
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更多信息

有关使用凸轮编辑器的更多信息，请参见西门子工业在线支持中的常见问题解答条目 
109749820 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109749820)。

图形编辑器的结构 (S7-1500T)
图形编辑器分为以下几个部分：

• 工具栏

• 曲线图

工具栏

图形编辑器顶部的工具栏提供以下功能的图标：

符号 功能 说明

从文件导入凸轮 请参见“导入/导出凸轮 (页 2124)”部分

将凸轮导出到文件中 请参见“导入/导出凸轮 (页 2124)”部分

编辑元素/移动视图 • 选择和移动各个元素

• 使用拖放功能移动视图

要将任何一种工具切换为“编辑元素/移动视图”(Edit elements/
Move view) 工具，可按下 <Esc> 键。

激活缩放选择 放大所选区域

激活垂直缩放 垂直放大所选区域，不在水平方向上缩放

或者：按住 <Ctrl> 的同时按下鼠标按钮，并拖放到纵坐标处

激活水平缩放 水平放大所选区域，不在垂直方向上缩放

或者：按住 <Ctrl> 的同时按下鼠标按钮，并拖放到横坐标处

放大 (Zoom in) 放大显示

或者：按住 <Ctrl> 的同时在曲线图中向上滚动鼠标滚轮

缩小 (Zoom out) 缩小显示

或者：按住 <Ctrl> 的同时在曲线图中向下滚动鼠标滚轮

全部显示 显示整个定义和值范围

放大曲线 放大到在图例中选择的曲线的以下值范围

激活对齐网格 输入和元素端点与可组态的对齐网格和其它元素端点对齐  
插入点 在图中添加一个点
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符号 功能 说明

插入线 在图中添加一条线

插入正弦 在图中添加一个正弦元素

插入折线 在图中添加一个折线

插入反正弦 在图中添加反正弦

插入点组 在图中添加一个点组

视图：包含位置的图形 显示一个具有以下凸轮曲线的图形（已在编辑器中打开）：

• 预设曲线

• 有效位置

视图：包含全部曲线的图

形

显示一个具有以下凸轮曲线的图形（已在编辑器中打开）：

• 预设曲线

• 有效位置

• 有效速度

• 有效加速度

• 有效加加速度

视图：四个包含全部曲线

的图形

显示四个具有以下凸轮曲线的图形（已在编辑器中打开）：

• 带有设定值曲线和有效位置的图形

• 包含有效速度的图形

• 包含有效加速度的图形

• 包含有效加加速度的图形

垂直测量线 显示和移动垂直测量线

按住鼠标左键并拖动，以绘制测量范围。可以移动测量线的垂直位

置。

测量线位置的函数值显示在该图中。测量线的差异显示在测量线之

间。

水平测量线 显示和移动水平测量线

按住鼠标左键并拖动，以绘制测量范围。可以移动测量线的水平位

置。 
测量线位置的函数值显示在该图中。测量线的差异显示在测量线之

间。

显示图例 在曲线图中显示或隐藏图例。

要在纵坐标上显示特定曲线的值，可单击图例中相应曲线的名称。

一次性读取和显示在线曲

线

显示 CPU 中的凸轮回读位置值（橙色）

凸轮编辑器读取已经加载到 CPU 中的凸轮。读取的“在线曲线”显

示在图形编辑器中。 

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2094 编程和操作手册, 11/2022



曲线图

在曲线图中，输入曲线元素并通过选择和移动元素来调整曲线。

超出“配置文件 > 常规 (页 2100)”(Profile > General) 中组态的主值/从值范围的图形区域呈

灰显。显示超出主值/从值范围的元素时，会警告（“元素超出定义范围”(Element is outside 
the definition range)）。

通过相应地组态图形视图，可以显示不同曲线（位置、速度、加速度和加加速度），这些曲

线彼此堆叠， 多可显示四个图形。当显示多个图形时，可调整图形以匹配分隔线。

在手动模式下，可以通过按下 <Ctrl> +鼠标滚轮以及在横坐标/纵坐标上按住鼠标按钮的同时

按下 <Ctrl> 来缩放视图。

编辑器通过警告三角形  显示有关检查输入曲线的消息。警告三角形的工具提示显示相关

消息文本。在“检查 (页 2102)”(Check) 组态窗口中组态曲线检查。

在线曲线的显示

单击  图标时，凸轮编辑器读取工艺对象数据块中的数据，并在图形编辑器中显示曲线：

凸轮状态 插补状态 说明

数据未修改

(CamDataChanged 
= 0)

未插补

(Interpolated = 0)
仅显示凸轮的点和段。

插补

(Interpolated = 1)
显示插补凸轮。

数据已修改

(CamDataChanged 
= 1)

未插补

(Interpolated = 0)
仅显示凸轮的点和段。

插补

(Interpolated = 1)
显示插补的凸轮以及更改的点和段。

图形编辑器中的快捷菜单 (S7-1500T)
可使用图形编辑器中的快捷菜单调用以下功能：

功能 说明

全部显示 显示整个定义范围和值范围

放大曲线 显示在图例中选择的曲线

放大 (Zoom in) 放大显示

缩小 (Zoom out) 缩小显示
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功能 说明

打开图形和曲线 
(Open charts and 
curves)

打开“图形和曲线 (页 2103)”(Charts and curves) 对话框

剪切 (Cut) 移除所选元素并将其复制到剪贴板

复制 (Copy) 将所选元素复制到剪贴板

插入 (Insert) 将剪贴板中的元素粘贴到 后一个元素处

删除 (Delete) 删除所选元素

现有元素的转换也会被删除。

插入特殊项 打开“插入元素 (页 2118)”(Insert elements) 对话框

点组 将所选点组合成点组

将在以下条件下显示该条目：

• 在图形/表格式编辑器中只选择点。 
• 所选点之间没有其它元素。

分解点组 将所选点组解组为各个点

显示/隐藏测量点标签 显示或隐藏测量点

将在以下条件下显示该条目：

• 显示测量线。

• 隐藏/显示测量点。

移动 (Move) 打开“移动元素 (页 2119)”(Move elements) 对话框

缩放 (Scale) 打开“缩放元素 (页 2119)”(Scale elements) 对话框

表格式编辑器的结构 (S7-1500T)
表格式编辑器显示曲线的所有元素，这些元素按其主值排序。可以对元素进行调整。可以添

加新元素。

以下属性显示在曲线各个元素的相应列中：

列/属性 说明

第一列 元素的顺序号

第二列 警告三角形标志 ，表示可能存在计算错误。

报警文本显示在三角形警告标志的工具提示中。
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列/属性 说明

元素类型 • 显示/更改元素类型

• 添加元素

可能的元素类型：

• 点

• 点组

• 线

• 正弦

• 折线

• 反正弦

• 转换

起始点 元素起始点的参数值

 主值 元素起始点的从值

从值 元素起始点的主值

位置 1) 计算得出的元素起始点的有效位置

速度 1) 计算得出的元素起始点的有效速度

加速度 1) 计算得出的元素起始点的有效加速度

加加速度 1) 计算得出的元素起始点的有效加加速度

结束点 (End) 元素结束点的参数值

 主值 元素结束点的主值

从值 元素结束点的从值

位置 1) 计算得出的元素结束点的有效位置

速度 1) 计算得出的元素结束点的有效速度

加速度 1) 计算得出的元素结束点的有效加速度

加加速度 1) 计算得出的元素结束点的有效加加速度

注释 元素的可选注释。

1) 根据“属性（巡视窗口）> 图形视图 > 图形和曲线”(Properties (Inspector window) > Graphical 
view > Charts and curves) 中的组态进行显示。
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表格式编辑器中的快捷菜单 (S7-1500T)
可使用表格式编辑器中的快捷菜单调用以下功能：

功能 说明

在上方插入行 在所选行/元素之前插入表格行/元素

如果元素之前不存在任何转换，则所选元素和相邻元素将发生更改。

在下方插入行 在所选行/元素之后插入表格行/元素

如果元素之后不存在任何转换部分，则所选元素和相邻元素将发生

更改。

剪切 (Cut) 移除所选元素并将其复制到剪贴板

复制 (Copy) 将所选元素复制到剪贴板

插入 (Insert) 将剪贴板中的元素粘贴到 后一个元素处

删除 (Delete) 删除所选元素

现有元素的转换也会被删除。

插入特殊项 打开“插入元素 (页 2118)”(Insert elements) 对话框

点组 将所选点组合成点组

将在以下条件下显示该条目：

• 在图形/表格式编辑器中只选择点。 
• 所选点之间没有其它元素。

分解点组 将所选点组解组为各个点

移动 (Move) 打开“移动元素 (页 2119)”(Move elements) 对话框

缩放 (Scale) 打开“缩放元素 (页 2119)”(Scale elements) 对话框

操作凸轮编辑器 (S7-1500T)
本部分介绍了凸轮编辑器的基本操作步骤。推荐使用该步骤。 
基本操作可以包括以下任务：

• 调整默认值

• 创建和调整曲线

• 插补/优化转换部分 (页 2136)
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调整默认值

要调整凸轮配置文件的主值和从值范围以及图形视图，请按以下步骤操作：

1. 在属性（巡视窗口）中，打开“配置文件 > 常规 (页 2100)”(Profile > General) 组态窗口。

2. 组态曲线定义的主值范围和从值范围。
图形视图将根据输入自动进行调整。

3. 在巡视窗口的导航区域中打开“显示 (页 2100)”(Display) 选项卡。

4. 组态以下组态窗口：

– 图形和曲线的显示画面

– 网格间距，以用于在图形编辑器中对齐输入

– 凸轮编辑器中显示的小数点。

创建和调整曲线

要创建并调整曲线，请按以下步骤操作：

1. 使用图形编辑器和/或表格式编辑器添加凸轮元素：

– 在工具栏中，单击用于插入相应元素的图标。将元素置于图形编辑器中的所需位置。

– 使用“<添加>”(<Add>) 在表格式编辑器的“元素类型”(Element type) 列中插入相应的

元素。使用起始值和结束值调整元素位置。

自动添加元素之间的转换。

2. 要编辑某个元素，请在图形编辑器或表格式编辑器中选择该元素。
该元素将在图形编辑器和表格式编辑器中突出显示。在属性（巡视窗口）中（或转换时，在
“元素 > 特性”(Element > Characteristic) 中）显示“元素 > 参数”(Element > Parameter) 组态
窗口。

3. 可按照以下步骤对元素进行调整：

– 在图形编辑器中移动元素或元素的拖动滑块。

– 在表格式编辑器中调整起始值和结束值。

– 在属性（巡视窗口）的“元素 > 参数”(Element > Parameter) 组态窗口中组态元素特

定的附加参数。

– 使用属性（巡视窗口）设置转换的插补。

所使用的元素数会显示在属性（巡视窗口）的“配置文件 > 统计 (页 2120)”(Profile > 
Statistics) 属性窗口中。

参见

系统插补 (页 2134)
组态转换 (页 2130)
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组态图 - 图表和曲线 (页 2103)
通过“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补 (页 2139)

组态凸轮的曲线和显示 (S7-1500T)

巡视窗口中的属性和显示 (S7-1500T)
可以在巡视窗口的以下选项卡中组态元素特定的其它参数： 
• 凸轮曲线的参数以及元素的参数显示在“属性”(Properties) 选项卡中。根据所选元素显示

相应的参数：

– 如果未选择任何曲线元素，则只会显示凸轮曲线的设置。 
– 如果选择了曲线元素，则还会显示元素的参数。

• 在“显示”(Display) 选项卡中，可以组态图形和曲线的图形视图。

组态配置文件 - 常规 (S7-1500T)
在“常规”(General) 组态窗口中组态图形编辑器的显示范围。 
主值范围的输入和从值范围仅显示在图形编辑器中。在定义的范围内，使用以下从值对凸轮

进行插补：

• 定义的第一个插补点/凸轮第一段的起点 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue)
• 定义的 后一个插补点/凸轮 后一段的结束点 (<TO>.StatusCam.EndLeadingValue)

引导值显示范围

在该区域中，可以组态图形编辑器中的引导值显示范围：

参数 说明

起始点 在该字段中组态主值显示范围的初始值。

结束点 在该字段中组态主值显示范围的满量程值。
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跟随值显示范围

在该区域中，可以组态图形编辑器中从值范围的限制：

参数 说明

小值 在该字段中，组态从值显示范围所允许的 小值。

大值 在该字段中，组态从值显示范围所允许的 大值。

组态配置文件 - 有效的运行曲线 (S7-1500T)
组态引导轴和跟随轴的值，并用于在“有效运行曲线”(Effective runtime curves) 组态窗口中

计算有效曲线。运行系统仿真功能将使用这些值计算有效曲线，并在图形编辑器中显示带有

限值的该曲线。

这些输入并不下载到 CPU 中。即，凸轮并不适用这些输入进行插补。这些值可用于测试和

显示操作过程中凸轮的特性，如在“MC_CamIn”作业中输入缩放值时。

引导轴的设置

在该区域中，组态主值侧曲线的计算和显示：

参数 说明

从轴进行复制 使用该按钮和“复制轴的主值设置”(Copy master value settings 
of axis) 对话框，选择 大速度被用作引导轴速度的轴。

缩放因子 在该字段中组态主值侧的缩放因子。这会可视化缩放曲线。在

运行时使用“MC_CamIn”作业输入缩放值。

测量单位 在选择列表中，选择引导值的测量单位。

一阶导数的测量单位 在选择列表中，选择引导值一阶导数的测量单位。

速度 在该字段中，将组态对曲线进行运行系统仿真时的引导轴速度。
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跟随轴的设置

在该区域中，组态从值侧曲线的计算和显示：

参数 说明

从轴进行复制 使用该按钮和“复制轴的从值设置”(Copy following value 
settings of axis) 对话框，选择 大动态值被用作限值的轴，该

限值会在曲线计算和显示期间进行检查。

缩放因子 在该字段中组态从值侧的缩放因子。这会可视化缩放曲线。在

运行时使用“MC_CamIn”作业输入缩放值。

测量单位 在选择列表中，选择跟随值的测量单位。

一阶导数的测量单位 在选择列表中，选择跟随值一阶导数的测量单位。

大速度 在该字段中组态跟随轴的 大速度。

大加速度 在该字段中组态跟随轴的 大加速度。

大加加速度 在该字段中组态跟随轴的 大加加速度。

曲线的组态 - 检查 (S7-1500T)
在“检查”(Check) 组态窗口中，组态在输入曲线时凸轮编辑器进行检查的标准。激活检查时，

图形编辑器和表格式编辑器通过元素上的警告三角形显示相应消息。使用警告三角形上的工

具提示显示消息文本。

说明

使用检查选项对凸轮进行 终检查，并在完成凸轮之前启用所有检查。对凸轮曲线进行必要

的调整。

检查超限问题

针对此区域中组态限制的符合情况组态检查：

检查/元素 说明

检查引导值和跟随值范围的曲线定

义

选中此复选框可使凸轮编辑器相应地检查曲线。

检查是否符合有效运行曲线导数的

大值

选中此复选框可使凸轮编辑器相应地检查曲线。
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验证 VDI 适用性

选中“按照 VDI 检查转换的适用性”(Check the suitability of transitions in accordance with 
VDI) 复选框，以使凸轮编辑器检查曲线的 VDI 适用性。

凸轮编辑器会检查以下内容：

• 是否支持当前所选 VDI 过渡的过渡分类

• 根据 VDI 进行的二进制值调整情况

验证连续性

在“要求的连续性”(Required continuity) 列表中，选择凸轮编辑器要检查其连续性的参数：

• 位置

• 速度

• 加速度

• 加加速度

如果某个函数或导数不连续，则所有较高阶导数也不连续。

组态图 - 图表和曲线 (S7-1500T)
在“图表和曲线”(Charts and curves) 组态窗口中，组态图表编辑器的显示画面。

“复位为默认设置”按钮

使用该按钮可将图表和曲线的所有视图设置复位为默认设置。

组态表

在表中组态图表编辑器的显示画面：

列 说明

显示 显示/隐藏图表 1 到 4
可见性 显示/隐藏图表中的曲线

可以显示或隐藏已离线的在线曲线。 
显示曲线、建立在线连接并读出在线曲线后，该曲线将变为可见。
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列 说明

名称 图表或曲线的名称

可以添加新曲线。可以删除现有曲线。

此外，还可以显示其它凸轮的曲线。其它凸轮的名称也会显示在表

格以及图表的图注中。

例如，可以在图中多次插入曲线，以通过不同缩放比例显示该曲线。

颜色 曲线的线条颜色

线型 曲线的线型

主值的偏移量 1) 横坐标上的曲线移动

主值的乘数 1) 横坐标的缩放

从值的偏移量 1) 纵坐标上的曲线移动

从值的乘数 1) 纵坐标的缩放

1) 只会影响图中曲线的显示。指定通过运动控制指令“MC_CamIn”进行凸轮运动时凸轮的缩放和

移位。

组态图 - 捕捉栅格 (S7-1500T)
在“捕捉栅格”(Snap grid) 组态窗口中，组态网格间距，以便将输入与图形编辑器中的网格

对齐。“捕捉”(Snap) 功能已激活时，输入和元素端点与该网格和其它元素端点对齐。

捕捉栅格间接

在该区域中组态捕捉栅格的网格间距：

参数 说明

网格间距的主值 在该字段中组态横坐标（主值）的网格间距。

网格间距从值 在该字段中组态纵坐标（从值）的网格间距。

组态 - 小数点 (S7-1500T)
在“小数点”(Decimal places) 组态窗口中，组态用于在图形和表格式编辑器以及组态窗口中

表示值的小数点。显示的值为逼近。该设置不影响曲线的计算。无论设置如何，都能以较高

精度计算曲线。
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显示的小数点

在该区域中组态显示的小数点：

参数 说明

表格式编辑器和组态

窗口 (Tabular editor 
and configuration 
window)

在此字段中，组态用于在表格式编辑器和组态窗口中显示值的小数

点。

图形编辑器 在此字段中，组态用于在图形编辑器中显示值的小数点。

插入并组态凸轮元素 (S7-1500T)

插入和组态点 (S7-1500T)
点用于将从值分配给主值。曲线穿过具有这些坐标的点。

通过一阶、二阶和三阶导数，可以在该点定义速度、加速度和加加速度。仅在对点到其它元

素的转换进行基于 VDI 的优化期间考虑导数。

插入点

要向曲线中添加一个点，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击 “插入点”(Insert point) 图标。

2. 在图 1 中，单击所需位置。
点将被插入。将显示点的坐标。表格式编辑器和属性（巡视窗口）的视图将更新。将自动插
入任一元素的转换部分。

移动点

要在图形编辑器中移动点，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击图标 “编辑元素/移动视图”(Edit elements/Move view)。
2. 在图 1 中选择相应的点。

3. 使用拖放功能将点移至所需位置。

调整参数

可以在表格式编辑器和巡视窗口的“属性 > 元素 > 参数”(Properties > Element > Parameter) 
下调整点的参数。
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在该区域中组态所选点的参数：

参数/选项 说明

点的主值  
 主值 在该字段中，组态点的主值（定义区域内的值）。

点的从值  
 从值 在该字段中，组态点的从值（函数范围内的值）。

使用一阶导数 选中该复选框，可以在所选点处指定一阶导数，并将其包含在凸

轮的插补中。

一阶导数 (First 
derivative)

在该字段中，组态所选点的一阶导数值。

使用二阶导数 选中该复选框，可以在所选点处指定二阶导数，并将其包含在凸

轮的插补中。

二阶导数 (Second 
derivative)

在该字段中，组态所选点的二阶导数值。

使用三阶导数 选中该复选框，可以在所选点处指定三阶导数，并将其包含在凸

轮的插补中。

三阶导数 (Third 
derivative)

在该字段中，组态所选点的三阶导数值。

仅在对点到其它元素的转换进行基于 VDI 的优化期间考虑导数。 

插入和组态点组 (S7-1500T)
点组将两个或更多个点组合在一个通常插补的元素中，并允许在这些点之间进行精确插补。

插入点组

要在曲线中添加点组，请按照下列步骤操作：

1. 在工具栏中，单击 “插入点组”(Insert point group) 图标。

2. 在图 1 中，单击要插入点组的所需位置。
点组已插入。并在点组中显示起始点和结束点的坐标。将更新表格式编辑器和属性（巡视窗
口）的视图。如果已存在其它元素，则会自动插入到现有元素的转换。
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调整点组

要在图形编辑器中调整点组，请按照下列步骤操作：

1. 在工具栏中，单击图标 “编辑元素/移动视图”(Edit elements/Move view)。
2. 在图 1 中选择点组。

通过拖动滑块以图形方式突出显示点组。将显示以下拖动滑块：

– 点组的起点

– 点组的终点

3. 使用拖放功能将滑块或整个点组移至所需位置。
如果在点组中的起始点和结束点之间组态更多插补点，则凸轮编辑器将按如下所述处理插补
点：

– 引导值的定义类型为“相对于线段”

插补点相对于起始点和结束点进行位移。

– 引导值的定义类型为“曲线中的绝对值”

插补点不会移动。

调整参数

可以在图形编辑器、表格式编辑器和巡视窗口的“属性 > 元素 > 参数”(Properties > Element 
> Parameter) 下调整点组的参数。

在该区域中组态所选点组的参数：

参数/选项 说明

点组的主值  
 起始点 在该字段中，组态主值范围（定义区域）内点组的起始点。

结束点 在该字段中，组态主值范围（定义区域）内点组的结束点。

插值点  
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参数/选项 说明

 主值的定义类型 在下拉列表中，选择插补点的主值的指定方式：

• 相对于线段

可指定相对于 0.0 到 1.0 内点组的插补点的主值。值 0.0 对
应于点组的起始点。值 1.0 对应于点组的结束点。

• 配置文件中的绝对值

可指定插补点的主值作为绝对值。

从值的定义类型 在下拉列表中，选择插补点的从值的指定方式：

• 相对于线段

指定相对于 0.0 到 1.0 的点组从值范围的插补点的从值。值 
0.0 对应于已组态的点组 小从值。值 1.0 对应于已组态的点

组 大从值。

• 配置文件中的绝对值

可指定插补点的从值作为绝对值。

小从值 在该字段中，组态从值范围内点组的 小从值。

大从值 在该字段中，组态从值范围（值范围）内点组的 大从值。

使用此“插入插补点”(Insert interpolation point) 图标可将插补

点添加到点组中。

插值点 该表显示了按主值递增的顺序排列的已组态插补点。 
使用  图标添加插补点。通过标记某一行并按 <Delete> 键来删

除插补点。如果删除除了某一点外的所有点，元素类型将从“点

组”变为“点”。

 主值 在该字段中，组态插补点的主值（定义区域内的值）。

从值 在该字段中，组态插补点的从值（值范围内的值）。

插补  
 插补类型 在下拉列表中，选择对点组进行插补时使用的插补类型： 

• 三次样条插补 
• 贝塞尔样条插补

幅值  
 映射方法 在下拉列表中选择映射方法：

• 点接近

• 分段接近

插值点数量 在该字段中组态用于求点近似值的内插点数。

大从值误差 在该字段中，输入插补点中逼近的 大允许偏差（绝对值）。

如果超出了组态值，则会在图形编辑器的点组中显示警告。
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插入和组态线 (S7-1500T)
线描述了以恒定速度从线的起始点移至结束点的运动。直线的斜率指定了恒定速度。

插入线

要向曲线中添加一条线，请按照以下步骤进行操作：

1. 在工具栏中，单击 “插入线”(Insert line) 图标。

2. 使用图 1 中的拖放功能绘制从起始位置到结束位置的线。
将插入直线。将显示线的起点和终点坐标。将更新表格式编辑器和属性（巡视窗口）的视图。
将自动插入任一元素的转换部分。

移动线

要在图形编辑器中移动线，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击图标 “编辑元素/移动视图”(Edit elements/Move view)。
2. 在图 1 中选择相应的线。

拖动滑块以图形方式突出显示该线。将显示以下拖动滑块：

– 线的起点

– 线的终点

3. 使用拖放功能将滑块或整条线移至所需位置。

调整参数

可以在图形编辑器和表格式编辑器中以及巡视窗口的“属性 > 元素 > 参数”(Properties > 
Element > Parameter) 下调整线的参数。

在该区域中组态所选线的参数：

参数 说明

该线段的主值  
 起始点 (Start) 在该字段中组态主值范围（定义范围）内的线条起始点。

结束点 (End) 在该字段中组态主值范围（定义范围）内的线条结束点。

线段从值  
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参数 说明

 定义 在选择列表中选择用于定义线的参数：

• 开始处和结束处的从值

• 起始点和倾斜处的从值

• 斜率和结束处的从值

根据所选项显示相应的参数。

起始点 (Start) 在该字段中组态从值范围（取值范围）内的线条起始点。

结束点 (End) 在该字段中组态从值范围（取值范围）内的线条结束点。

倾斜 (Incline) 在该字段中组态直线的斜率。

插入和组态正弦 (S7-1500T)
正弦元素描述了根据正弦函数做出的运动。可以使用起始点和结束时的相位角、周期时间、

幅值以及振荡零点（偏移值）调整正弦函数。

插入正弦

要向曲线中添加正弦，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击“插入正弦”(Insert sine)  图标。

2. 在图 1 中，单击所需位置。此时，鼠标指针指向正弦的起点。
反正弦已插入。将显示正弦起点和终点的坐标。将更新表格式编辑器和属性（巡视窗口）的
视图。将自动插入任一元素的转换部分。

调整正弦

要在图形编辑器中调整正弦，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击图标 “编辑元素/移动视图”(Edit elements/Move view)。
2. 在图 1 中选择正弦。

通过拖动控制滑块和零线以及幅值的指示线以图形方式突出显示正弦。将显示以下拖动滑块：

– 左/右边界的引导值/偏移

这些拖动滑块还可用于调整斜坡正弦的坡度。

– 左侧引导值/右边界

– 左侧相位/右边界

– 幅值 (Amplitude) 
3. 使用拖放功能将滑块或整个正弦移至所需位置。
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调整参数

可以在图形编辑器、表格式编辑器和巡视窗口的“属性 > 元素 > 参数”(Properties > Element 
> Parameter) 下调整正弦的参数。

在该区域中组态所选正弦元素的参数：

参数 说明

正弦的主值  
 起始点 (Start) 在该字段中组态主值范围（定义范围）内的正弦元素起始点。

结束点 (End) 在该字段中组态主值范围（定义范围）内的正弦元素结束点。

三角函数参数  
 幅值 (Amplitude) 在该字段中组态正弦元素的幅值。 
定义 在下拉列表中，选择正弦元素的定义方式：

• 起始点和结束点的相位

• 起始点的相位和周期时间

• 起始点的相位和频率

• 周期时间和结束点的相位

• 频率和结束点的相位

根据所选项显示相应的参数。 
起始点的相角 (Phase 
angle at start)

在该字段中组态正弦元素的起始点相位角。

结束点的相角 (Phase 
angle at end)

在该字段中组态正弦元素的终点相位角。

周期时间 (Period 
length)

在该字段中组态正弦元素的周期时间。

频率 (Frequency) 在该字段中组态正弦元素的频率。

扩展参数  
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参数 说明

 分段类型 在下拉列表中选择正弦元素的变形。

• 正弦

• 倾角正弦

如果组态了斜坡正弦，还会在图形编辑器中针对幅值和中心点

显示额外的方向线。

根据所选项显示相应的参数。

偏移量 在该字段中组态正弦元素的振荡中点。

将倾角定义为以下函

数：

在下拉列表中，选择倾角正弦元素的定义方式：

• 开始和结束时的偏移

• 开始和倾斜时的偏移

• 倾角和结束点偏移

根据所选项显示相应的参数。

起始点偏移量 (Offset 
at start)

在该字段中组态正弦元素的起始震荡中心。

结束点偏移量 (Offset 
at end)

在该字段中组态正弦元素的结束震荡中心。

倾角 (Inclination) 在该字段中组态正弦元素的倾角。

插入和组态多项式 (S7-1500T)
多边形描述了根据 高 7 阶的多项式函数做出的运动。多项式可通过输入边界条件或多项式

系数来确定。还可以组态三角函数折线分量。

插入折线

要向曲线中添加多项式，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击 “插入多项式”(Insert polynomial) 图标。 
2. 在图 1 中，单击所需位置。此时，鼠标指针指向多项式的起点。

多项式已插入。将显示多项式的起点和终点坐标。将更新表格式编辑器和属性（巡视窗口）的
视图。如果已存在其它元素，则会自动插入到现有元素的转换。
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调整多项式

要在图形编辑器中调整多项式，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击图标 “编辑元素/移动视图”(Edit elements/Move view)。
2. 在图 1 中选择多项式。

通过拖动滑块以图形方式突出显示多项式。将显示以下拖动滑块：

– 左侧/右侧边界处的引导值/跟随值

– 拐点位置（λ：相对于曲线中的元素或绝对值）

3. 使用拖放功能将调整大小的滑块或整个多项式移至所需位置。

调整参数

可以在图形编辑器、表格式编辑器和巡视窗口的“属性 > 元素 > 参数”(Properties > Element 
> Parameter) 下调整多项式的参数。

在该区域中组态所选折线的参数：

参数 说明

折线的主值  
 起始点 (Start) 在该字段中组态主值范围（定义范围）内的折线起始点。

结束点 (End) 在该字段中组态主值范围（定义范围）内的折线结束点。

折线参数  
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参数 说明

 定义 在选择列表中，选择折线的定义方式：

• 系数 (Coefficients)
• 二进制值 (Boundary values)
根据所选项显示相应的参数。

系数 (Coefficients) 在这些字段中，组态 6 阶多项式函数的系数：

P(x) = a6x6 + a5x5 + a4x4 + a3x3 + a2x2 + a1x + a0

系数采用科学记数法的形式进行显示，例如，

“9.6450617283e-11”。
从值 - 左二进制值 
(Following value - 
Left boundary value)

在该字段中组态折线起始处的从值。

从值 - 右二进制值 
(Following value - 
Right boundary 
value)

在该字段中组态折线结束处的从值。

使用一阶导数 选中此复选框，可以在多项式的左/右边界值中指定一阶导数（速

度），并将其包含在凸轮的插补中。

一阶导数 - 左二进制

值 (First derivative - 
left boundary value)

在该字段中，组态折线起始处从值的一阶导数（速度）。

一阶导数 - 右二进制

值 (First derivative - 
right boundary 
value)

在该字段中，组态折线结束处从值的一阶导数（速度）。

使用二阶导数 选中此复选框，可以在多项式的左/右边界值中指定二阶导数（加

速度），并将其包含在凸轮的插补中。

二阶导数 - 左二进制

值 (Second 
derivative - left 
boundary value)

在该字段中，组态折线起始处从值的二阶导数（加速度）。

二阶导数 - 右二进制

值 (Second 
derivative - right 
boundary value)

在该字段中，组态折线结束处从值的二阶导数（加速度）。
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参数 说明

使用三阶导数 选中此复选框，可以在多项式的左/右边界值中指定三阶导数（加

加速度），并将其包含在凸轮的插补中。

三阶导数 - 左二进制

值 (Third derivative - 
left boundary value)

在该字段中，组态折线起始处从值的三阶导数（加加速度）。

三阶导数 - 右边界值 
(Third derivative - 
right boundary 
value)

在该字段中，组态折线结束处从值的三阶导数（加加速度）。

Lambda
 

在选择列表中，选择折线的拐点的指定方式（在“Lambda 位
置”(Lambda position) 字段中）：

• 无 Lambda (No lambda)
不输入任何值。自动计算拐点的位置。

• 相对于元素 (Relative to the element)
可指定相对于 0.0 到 1.0 内折线的拐点的主值。值 0.0 对应于

折线的起始点。值 1.0 对应于折线的结束点。

• 配置文件中的绝对值 (Absolute in the profile)
可指定拐点的主值作为绝对值。

在该字段中，根据在选择列表中的选择，组态折线拐点的主值。

扩展参数  
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参数 说明

 分段类型 在选择列表中，选择折线是否具备三角函数分量。

如果选择了“带有三角函数部分的折线”(Polynomial with 
trigonometric portion)，则会显示相应的三角函数参数，正弦亦如

此。如果将正弦元素转换成折线，则正弦元素会被组态为带有三

角函数分量的折线。元素的形状将保留。

可选择使用以下公式定义多项式的三角函数部分：

Y(x) = a6x6 + a5x5 + a4x4 + a3x3 + a2x2 + a1x + a0 + b0sin((b1x) + b2)
a0…6：多项式的 0 到 6 阶系数

b0：三角函数部分的幅值

b1：三角函数部分的周期

b2：三角函数部分的相移

幅值 (Amplitude) 在该字段中组态三角函数分量的幅度。

定义 在选择列表中，选择三角函数分量的定义方式：

• 起始点和结束点的相位

• 起始点的相位和周期时间

• 起始点的相位和频率

• 周期时间和结束点的相位

• 频率和结束点的相位

根据所选项显示相应的参数。

起始点的相角 (Phase 
angle at start)

在该字段中，组态三角函数分量的起始点相位角。

结束点的相角 (Phase 
angle at end)

在该字段中，组态三角函数分量的结束点相位角。

周期时间 (Period 
length)

在该字段中组态三角函数分量的周期时间。

频率 (Frequency) 在该字段中组态三角函数分量的频率。

插入和组态反正弦 (S7-1500T)
反正弦描述了根据反正弦函数做出的运动。反正弦函数是正弦函数的反函数。反正弦即为反

正弦函数的插补点的逼近。

反正弦被定义在定义范围 [-1, 1] 内。可以针对反正弦函数的整个定义范围或受限的定义范围，

对反正弦进行计算。 
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插入反正弦

要向曲线中添加反正弦，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击 “插入反正弦”(Insert inverse sine) 图标。 
2. 在图 1 中，单击所需位置。此时，鼠标指针指向反正弦的起点。

反正弦已插入。将显示点的坐标。表格式编辑器和属性（巡视窗口）的视图将更新。将自动
插入任一元素的转换部分。

调整反正弦

要在图形编辑器中调整反正弦，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击图标 “编辑元素/移动视图”(Edit elements/Move view)。
2. 在图 1 中选择反正弦。

通过拖动滑块以图形方式突出显示反正弦。将显示以下拖动滑块：

– 反正弦的起点

– 反正弦的终点

3. 使用拖放功能将滑块或整个反正弦移至所需位置。

调整参数

可以在图形编辑器、表格式编辑器和巡视窗口的“属性 > 元素 > 参数”(Properties > Element 
> Parameter) 下调整反正弦的参数。

在该区域中组态所选反正弦的参数：

参数 说明

反正弦的主值  
 起始点 (Start) 在该字段中组态主值范围（定义范围）内的反正弦起始点。

结束点 (End) 在该字段中组态主值范围（定义范围）内的反正弦结束点。

反正弦的从值  
 小值 (Minimum) 在该字段中组态从值范围（取值范围）内的反正弦 小值。

大值 (Maximum) 在该字段中组态从值范围（取值范围）内的反正弦 大值。

定义范围  
 未镜像/镜像 (Not 

mirrored/mirrored)
选择是否要相对横坐标对反正弦进行镜像。

起始点 (Start) 在该字段中，组态要使用的反正弦函数定义范围内的起始点。

结束点 (End) 在该字段中，组态要使用的反正弦函数定义范围内的结束点。

幅值 (Approximation)  
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参数 说明

 插值点数量 (Number 
of interpolation 
points)

在该字段中组态用于求逼近的插值点数量。 

大从值误差 
(Maximum 
following value 
tolerance)

在该字段中，指定反正弦函数中逼近的 大允许偏差（绝对值）。

如果超出了组态值，则会针对反正弦元素在图形编辑器中显示警

告。 

从剪贴板插入元素 (S7-1500T)

在 后一个元素之后插入元素

要在 后一个元素之后从剪贴板中插入一个元素，请按照下列步骤操作：

1. 在图形或表格式编辑器中打开快捷菜单。

2. 从快捷菜单条目中选择“插入”(Insert)。
将在 后一个元素之后插入剪贴板中的元素。

使用插入模式插入元素

要使用所选插入模式插入剪贴板中的一个元素，请按照下列步骤操作：

1. 如有必要，选择要覆盖的元素。

2. 在图形或表格式编辑器中打开快捷菜单。

3. 从快捷菜单中选择“插入特殊项”(Insert special) 条目。
将打开“插入元素”(Insert elements) 对话框。
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4. 在“插入模式”(Insert mode) 选择列表中，选择所需插入模式：

插入模式 说明

从末尾至左侧进行覆

盖

以较小的引导值的方向，从末尾开始，用剪贴板中的元素覆盖所

选元素。然后，插入元素的末尾位于所选元素的末尾。

将进行覆盖或截断位于剪贴板中元素的引导值范围内的元素。

从开头至右侧进行覆

盖

以较大的引导值的方向，从开头开始，用剪贴板中的元素覆盖所

选元素。然后，插入元素的开头位于所选元素的开头。

将进行覆盖或截断位于剪贴板中元素的引导值范围内的元素。

从中间进行覆盖 从中心开始，用剪贴板中的元素覆盖所选元素。然后，插入元素

的中心位于所选元素的中心。

将进行覆盖或截断位于剪贴板中元素的引导值范围内的元素。

引导值范围的缩放选

择

将剪贴板中的元素缩放至所选元素的引导值范围。然后，插入元

素的开头和末尾位于所选元素的开头和末尾。

从剪贴板中应用主值 将在开头和末尾插入带有引导值的剪贴板中的元素。

将进行覆盖或截断位于剪贴板中元素的引导值范围内的元素。

5. 单击“确定”(OK)。
将使用所选插入模式插入剪贴板中的元素。

移动元素 (S7-1500T)
要移动元素，请按照以下步骤操作：

1. 在图形或表格式编辑器中，打开要移动的元素的快捷菜单。

2. 选择“移动”(Move) 快捷菜单条目。
“移动元素”(Move elements) 对话框随即打开。

3. 在“水平距离”(Horizontal distance) 字段中，输入所选内容在横坐标（x 轴）上的偏移。

4. 在“垂直距离”(Horizontal distance) 字段中，输入所选内容在纵坐标（y 轴）上的偏移。

5. 单击“确定”(OK)。
元素将移动输入的距离。

缩放元素 (S7-1500T)
要缩放元素，请按照以下步骤操作：

1. 在图形或表格式编辑器中，打开要缩放的元素的快捷菜单。

2. 选择“缩放”(Scale) 快捷菜单条目。
“缩放元素”(Scale elements) 对话框随即打开。

3. 在“引导值范围”(Leading value range) 字段中，输入要将所选内容缩放的长度（引导值侧）。
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4. 在“锚点”(Anchor point) 选择列表中选择缩放方向：

方向 说明

链接 将所选元素按照左边界点调整为缩放长度。

中心 将所选元素按照中心点调整为缩放长度。

向右 将所选元素按照右边界点调整为缩放长度。

5. 单击“确定”(OK)。
将使用所选参数值缩放元素。

“删除元素”(Deleting elements) (S7-1500T)
要在图形编辑器中删除元素，请按照以下步骤操作：

1. 选择要删除的元素。

2. 按下 <Del> 键。
元素已删除。将更新图形编辑器和属性（巡视窗口）的视图。任何元素的转换也会被删除。

显示使用的元素 (S7-1500T)
“统计”(Statistics) 属性窗口中显示了凸轮元素数的概览，以及从值和导数的有效曲线的 小

值和 大值。

使用的元素

在统计中，对点和线段进行区分：

• 点

凸轮上的跟随值/引导值坐标，曲线会穿过该坐标

• 线段

由具有三角函数分量的 6 阶多项式计算得出的所有元素和转换

“使用的元素”(Elements used) 区域显示使用的曲线元素数：

参数 说明

点 该字段显示了凸轮的已使用点数。

一个“TO_Cam”类型的凸轮 多包含 1000 个点。

一个“TO_Cam_10k”类型的凸轮 多包含 10 000 个点。

线段 该字段显示了凸轮的已使用线段数。

一个凸轮 多包含 50 个线段。

使用点还是线段取决于元素的编译和组态。 
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如果通过一个点或多个插补点定义了元素或转换，则指定插补点的数量将确定所使用的点数。

使用插补点计算以下元素或转换：

• “点”元素

• “反正弦”元素

• 具有“点接近”映射选项的“点组”元素

• 基于 VDI 指南的“双谐波转换”运动规则

基于 VDI 指南的所有其它元素和转换都使用具有三角函数分量的 6 阶多项式定义，因此在统

计中被视为线段。 
下表列出了每个元素使用的点数和线段数：

元素 使用的点数 使用的线段数

点 1 0
采用基于 VDI 的优化的转换上的点 0 0
采用点接近映射方法的点组 已组态的插值点数量。

（“属性（巡视窗口）> 元素 > 
参数 > 逼近 > 插值点数

量”(Properties (Inspector 
window) > Element > 
Parameter > Approximation > 
Number of interpolation 
points)）
默认设置：32

0

采用分段接近映射方法的点组 0 已组态的插值点数量 - 1
线 0 1
正弦 0 1
折线    
  < 7 阶 0 1

7 阶 0 2
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元素 使用的点数 使用的线段数

反正弦 已组态的插值点数量。

（“属性（巡视窗口）> 元素 > 
参数 > 逼近 > 插值点数

量”(Properties (Inspector 
window) > Element > 
Parameter > Approximation > 
Number of interpolation 
points)）
默认设置：32

0

将正弦插入采用基于 VDI 的优化的转换的右

侧

已组态的插值点数量 - 1 0

采用系统插补的转换 0 0
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元素 使用的点数 使用的线段数

采用基于 VDI 的优化的转换  
  运动规律

  正弦 0 1
正弦（相对 Lambda ≠ 0.5） 0 2
倾角正弦 0 1
倾角正弦（相对 Lambda ≠ 0.5） 0 2
折线 0 1
正弦（相对 Lambda ≠ 0.5） 0 2
修改后的梯形加速度  
  运动控制任务

  反向中驻留 0 5
驻留中反向 0 5
驻留中驻留 0 6

修改后的正弦  
  运动控制任务

  驻留中驻留 0 3
恒定速度时恒定速度 0 4
恒定速度驻留 0 4
驻留中恒定速度 0 4

正弦线组合 0 3
谐波组合 0 3
双谐波过渡 已组态的插值点数量。

（“属性（巡视窗口）> 元素 > 
参数 > 逼近 > 插值点数

量”(Properties (Inspector 
window) > Element > 
Parameter > Approximation > 
Number of interpolation 
points)）
默认设置：32

0

二次抛物线 0 2

Lambda = 曲线的拐点
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值范围

该区域显示从值和导数的有效曲线的 小值和 大值。

约束条件

以下约束条件适用于点和线段的输入与使用：

• 点

对于具有相同主值的点，上次输入的点或表格式编辑器中列出的点将生效。

• 线段

– 线段之间的空隙用过渡线段来填补。

– 对于主值范围小于 1.0E-4 的空隙，将线段结束点和线段起始点拉到一起。

– 对于主值范围大于 1.0E-4 的空隙，在中间插入一个新的过渡线段。

– 发生重叠时，将从起始点插入新线段，并完全使用新线段。如果定义的前一线段长度

大于新线段，则在新线段的结束点后会继续使用前一线段。

• 插补点和线段（混合凸轮）

如果在同一范围内定义了点，则使用线段。

导入/导出凸轮 (S7-1500T)
使用工具栏从凸轮编辑器中导出凸轮，以及将凸轮导入到凸轮编辑器中。

在凸轮诊断中，可以导出和导入凸轮快照。

可通过导出和导入执行以下作业：

• 归档凸轮

• 从运行时生成的凸轮的导出快照在凸轮编辑器中生成凸轮

• 在 TIA Portal 和外部软件工具之间交换凸轮

导入凸轮

注意

机器损坏

导入损坏的文件（*.txt、*.csv）可能会导致轴的不良行为。

每次从文件导入凸轮时，需检查所导入数据的完整性。

导入格式
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下表显示了导入凸轮时支持的文件格式：

文件格式 注释

SIMOTION SCOUT 
CamTool 格
式 1)/MCD *.txt

自动检测到 MCD 交换格式，已导入数据：

• 插补点

• 线条

• 正弦元素

• 反正弦元素

• 多边形

• 转换条件

SIMOTION SCOUT 
CamTool 格
式 1)/MCD *.csv

二进制格式

*.bin
二进制格式用于在多个 TIA Portal 安装之间交换凸轮。

1) 在 SIMOTION SCOUT 中将几何形状导出为“多项式”。

操作步骤

要导入凸轮，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击 “从文件导入凸轮”(Import cam from file) 图标。
“导入凸轮”(Cam import) 对话框随即打开。

2. 选择要导入的文件的文件类型。

3. 从文件目录中，选择要导入的文件。

4. 单击“打开”(Open) 按钮。
凸轮将导入到凸轮编辑器中并打开。编辑器中之前的所有条目都将丢弃。

导出凸轮

导出格式
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下表显示了受支持的导出格式、其用法和特殊功能：

格式 注释

MCD 交换格式 在 TIA Portal 和 NX Mechatronics Concept Designer 之间交换凸轮

下列元素以其它形式导出，同时保持凸轮曲线：

• 7 阶多项式

此格式不支持 7 阶多项式。可使用凸轮编辑器中的边界值定义 7 
阶多项式。如果在左右边界值处组态全部三个导数，则它们对应

于 7 阶多项式。在导出期间，一个 7 阶多项式映射到两个 6 阶多

项式。

• 点组

对于“点组”元素，导出取决于映射方法。通过“点逼近”映射

方法，可导出插补点，并可使用系统插补对点之间的转换进行插

补。通过“段逼近”映射方法，可以按段导出点组。

• 反正弦

使用插补点导出“反正弦”元素。

 
SIMOTION SCOUT 
CamTool 格式

在 TIA Portal 和 SIMOTION SCOUT CamTool 之间交换凸轮

MCD Exchange 格式的特殊功能适用于此格式。

点列表 将凸轮导出为 x 和 y 值以便在电子表格或文字处理程序中处理

使用点列表，可以导出与主值等距的点。除从值外，还可以选择导

出速度、加速度和加加速度。尽可能多地选择点，从而以高精度导

出凸轮。

二进制格式 在多个 TIA Portal 项目之间交换凸轮。

借助二进制格式，可以不受限制地导出凸轮的所有组态数据。此外，

还将导出用于显示图形的设置，例如曲线的颜色。

 

操作步骤

要导出凸轮，请按照以下步骤操作：

1. 在工具栏中，单击 “凸轮文件导出”(Cam file exporting) 图标。
“导出凸轮”(Export cam) 对话框随即打开。

2. 从“导出为”(Export as) 下拉列表中选择所需的导出格式。

3. 选择所需分隔符：

– 选择“逗号”分隔符时，将创建一个 CSV 文件。

– 选择“制表符”分隔符时，将创建一个 TXT 文件。 
– 对于二进制格式，不支持此选择。
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4. 如果将凸轮导出为点列表，请输入点数，并有选择地激活要导出的速度、加速度和加加速度
曲线。
导出的点越多，点列表映射组态凸轮的精度就越高。 

5. 在“文件名”(File name) 框中输入文件名。

6. 选择该文件的目标目录。

7. 单击“导出”(Export) 按钮。

在线更改凸轮的同步操作功能 (S7-1500T)
可使用凸轮编辑器中的工艺对象组态 (页 2090)来组态凸轮的 y = f(x) 函数。或者，对于动态

凸轮盘计算，可以在用户程序运行期间定义或更改凸轮的同步操作功能。为此，必须已创建

了凸轮工艺对象。

要在线更改凸轮的同步操作功能，可采用以下方式：

• 手动更改凸轮的同步操作功能 (页 2127)
• 复制已计算的凸轮元素 (页 2128)
• 用“LCamHdl”库创建凸轮的同步操作功能 (页 2130)

手动更改凸轮的同步操作功能 (S7-1500T)
在运行期间手动定义凸轮的同步操作功能时，涉及到凸轮的以下工艺对象数据块变量 
(页 2286)：
• <TO>.Point[i]
• <TO>.ValidPoint[i]
• <TO>.Segment[i]
• <TO>.ValidSegment[i]
• <TO>.InterpolationSettings
可通过用户程序在运行期间调整变量。可使用“<TO>.ValidPoint[i]”和“<TO>.ValidSegment[i]”
变量确定插补包含的凸轮元素。如果值为“TRUE”，则具有相应索引“i”的元素“<TO>.Point[i]”或
“<TO>.Segment[i]”会包含在插补中。可使用“<TO>.InterpolationSettings”变量确定插补类型 
(页 2139)。
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要求

• 已创建了凸轮工艺对象。不需要通过凸轮编辑器进行组态。

• 项目下载到 CPU 中。

• 不得通过“MC_CopyCamData”作业的活动复制操作编辑要调整的凸轮元素。

操作步骤

要在运行时手动更改凸轮的同步操作功能，请按以下步骤操作：

1. 根据应用计算凸轮的点和区段。

2. 定义凸轮工艺对象数据块中的已计算点。
<TO>.Point[i] := Point; // data type TO_Cam_Struct_PointData

3. 将定义的点设为有效状态。
<TO>.ValidPoint[i] := TRUE;

4. 将所有未定义的点设为无效状态。
<TO>.ValidPoint[i] := FALSE;

5. 定义凸轮工艺对象数据块中的已计算区段。
<TO>.Segment[i] := Segment; // data type TO_Cam_Struct_SegmentData

6. 将定义的区段设为有效状态。
<TO>.ValidSegment[i] := TRUE;

7. 将所有未定义的区段设为无效状态。
<TO>.ValidSegment[i] := FALSE;

8. 对凸轮进行插补设置。
<TO>.InterpolationSettings.InterpolationMode := 1;
<TO>.InterpolationSettings.BoundaryConditions := 0;
值“1”和“0”仅用作举例。请根据需要进行调整。

9. 通过“MC_InterpolateCam”作业对凸轮进行插补。

检查凸轮的同步操作功能

使用凸轮诊断 (页 2207)分析和检查生成的凸轮。此操作会提供凸轮的图形视图、所有有效

凸轮元素列表以及插补类型。

复制已计算的凸轮元素 (S7-1500T)
使用“MC_CopyCamData”作业将已计算的凸轮元素复制到凸轮。可使用同一作业将点和区段

复制到凸轮的工艺对象数据块。
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待复制的凸轮元素

保存或计算数据块中的凸轮元素。创建由“TO_Cam_Struct_PointData”类型的点构成的数组

以及由“TO_Cam_Struct_SegmentData”类型的区段构成的数组。数组大小取决于用例及其变

量。

应由用户负责确保数据块中凸轮元素的一致性。在“MC_CopyCamData”作业的活动复制操作

期间不得更改凸轮元素。

在“MC_CopyCamData”作业的“ArrayOfPoints”和“ArrayOfSegments”参数中指定由点和区段构

成的数组。在“NumberOfPoints”和“NumberOfSegments”参数中指定要复制的元素数。

使用“StartPointArray”和“StartSegmentArray”参数分别定义要在数组中复制的第一个元素的

索引。使用“StartPointCam”和“StartSegmentCam”参数定义在凸轮中插入待复制元素的起始

索引。

复制模式

执行复制操作后，插入的凸轮元素会设为有效状态（“ValidPoint”= TRUE，“ValidSegment”
= TRUE）。

使用复制模式“Mode”= 0 时，会指定在复制操作前将凸轮中已存在的所有已定义元素设为无

效状态（“ValidPoint”= FALSE，“ValidSegment”= FALSE）。因此，复制操作后只有已插入的

元素有效。使用该复制模式完全重新生成凸轮并覆盖其之前的同步操作功能。

使用复制模式“Mode”= 1 时，会指定凸轮中已存在的所有已定义元素仍保持有效

（“ValidPoint”= TRUE，“ValidSegment”= TRUE）。因此，复制操作后的已插入元素以及仍存

在的未被覆盖元素均有效。使用这种复制模式，可以将凸轮元素附加到之前的凸轮同步操作

功能中，或者部分覆盖凸轮的同步操作功能。

复制操作

可在活动的凸轮同步期间复制凸轮元素。

活动的复制操作是通过“<TO>.StatusWord.X7 (CopyCamDataActive)”变量中以及工艺对象诊

断的状态位和错误位中的“MC_CopyCamData.Busy”= TRUE 参数指示的。凸轮上给定时间只

能有一个活动的“MC_CopyCamData”作业。

凸轮元素已复制并设为有效状态后，复制操作即完成。运动控制指令通过参数“Done”= TRUE 
指示此状态。工艺对象的“<TO>.StatusWord.X4 (CamDataChanged)”变量设为“TRUE”。
必须先对凸轮进行插补，然后才能使用具有已插入元素的凸轮。为此，启动

“MC_InterpolateCam”作业。
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用“LCamHdl”库创建凸轮的同步操作功能 (S7-1500T)
“LCamHdl”库提供的函数块支持按照 VDI 指南 2143 创建无加加速度的凸轮。函数块为不同

配置文件类型的区段执行所需计算，例如多项式系数。

此外，可使用具有简化用户接口的优化“Basic”函数块定义凸轮同步操作功能的点数值和关联

的动态值。函数块通过该值按照 5 次多项式函数计算相应的区段。

更多信息

有关“LCamHdl”库的更多信息，请参见西门子工业在线支持网站的条目 ID 105644659 
(https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/105644659)。
应用示例介绍了如何使用“LCamHdl”创建凸轮并以按下操作为例说明了如何切换两个凸轮。

有关应用示例的信息，请参见西门子工业在线支持网站的条目 ID 109749460 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109749460)。 

插补凸轮 (S7-1500T)

组态转换 (S7-1500T)
要在用户程序中使用凸轮，必须在将凸轮下载到 CPU 后或对工艺对象数据块执行调整后进

行插补处理。插补操作将关闭凸轮既定插补点与区域间的间隔。这些缺失的范围称为转换。

插补类型用于定义如何插补转换。

组态插补

插补类型在工艺对象组态中指定。可以为凸轮中的每个转换单独设置插补。可使用以下方法：

• 系统插补 (页 2134)：
转换部分的插补默认为系统插补。在属性（巡视窗口）的“轮廓 > 系统插补”(Profile > 
System interpolation) 配置窗口中组态所有转换部分的系统插补。

• 基于 VDI 指南 2143 的插补 (页 2136)：
还可以根据 VDI 指南 2143 单独调整每个转换部分。为此，需考虑属性（巡视窗口）中的

“轮廓 > 默认优化设置”(Profile > Default optimization settings) 组态窗口中的设置。
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“特性”组态窗口

在“特性”(Characteristic) 组态窗口中，组态参数以优化属性（巡视窗口）中的所选过渡部

分：

参数 说明

转换的插值设置  
 优化方法 

(Optimization 
method)

在下拉列表中选择优化方法：

• 系统插补 (页 2134)
CPU 根据系统插补的设置自动定义优化参数。 

• 基于 VDI 的优化 (页 2136)
手动调整优化。将根据 VDI 指南 2143 自动应用输入。

运动控制任务 过渡类型根据转换临近元素的属性进行确定，并显示在该字段

中。

起始点/结束点的连续

性 (Continuity at start/
end)

在下拉列表中，选择在边界点中连续并且将考虑进行优化的参

数：

• 优化预设（“配置文件 > 优化预设”(Profile > Default 
optimization settings) 下的设置）

• 位置

• 速度（无扰动）

• 加速度（无加加速度）

• 无加加速度（仅在单侧允许加加速度连续性）

优化对象 在下拉列表中，选择优化对象：

• 优化预设（“配置文件 > 优化预设”(Profile > Default 
optimization settings) 下的设置）

• 未指定

• 速度 (Cv)
• 加速度 (Ca)
• 加加速度 (Cj)
• 动态扭矩 (Cmdyn)

选择运动规则  
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参数 说明

 运动规律 在下拉列表中，选择进行优化时所依据的运动规则：

• 线

• 二次抛物线

• 正弦

• 折线

• 倾角正弦

• 修改后的梯形加速度

• 修改后的正弦

• 谐波组合

• 双谐波过渡

• 正弦线组合

相关选择会被自动限制为可根据运动控制任务和所选边界条件进

行应用的运动规律。还会根据所选运动规律显示其它参数。

如果以运动规则不再适用的方式更改了运动任务，则会显示一条

通知。此时，需要选择适用的运动规则。

使用的参数 在下拉列表中，选择要包含在优化范围内的参数：

• Lambda
• 大加速度 (Ca)
• 大减速度 (Ca*)
相关选择会被自动限制为可根据运动规律进行应用的参数。

Lambda 在下拉列表中，选择过渡点（在“Lambda 位置”(Lambda 
position) 字段中）：

• 无 Lambda
不输入任何值。自动计算拐点的位置。

• 相对于线段

可指定相对于 0.0 到 1.0 内过渡部分的拐点的主值。值 0.0 对
应于过渡的起始点。值 1.0 对应于过渡的结束点。

• 配置文件中的绝对值

可指定拐点的主值作为绝对值。

Lambda 位置 在该字段中，根据在“Lambda”下拉列表中的选择，组态过渡拐

点的主值。

大加速度 (Ca) 在该字段中组态转换的 大加速度 (Ca)。
大减速度 (Ca*) 在该字段中组态转换的 大减速度 (Ca*)。

幅值  
 插值点数量 在该字段中组态用于过渡的插值点数量。
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参数 说明

大从值误差 在该字段中，输入运动规则中近似值的 大允许偏差（绝对

值）。

如果超出了组态值，则会在图表编辑器的转换中显示警告。

转换的特性值 在该区域中显示根据 VDI 2143 判定具备相关性的过渡特性值。

将显示以下特性值的 大值和标准化值：

• 速度 (Cv)
• 加速度 (Ca)
• 减速度 (Ca*)
• 加加速度 (Cj)
• 动态扭矩 (Cmdyn)
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系统插补 (S7-1500T)
借助系统插补，可根据插补类型以及过渡线段边界点的响应对过渡部分进行插补。支持以下

插补方式： 
• 线性插补

曲线中的空隙用直线闭合。

指定位置（点）

插补的位置

结果速度（已缩放）

生成加速度

生成加加速度

• 三次样条插补

插补曲线沿插补点和曲线段运行。

完成插补后，凸轮跟随值的值范围可以大于插补之前的值范围。
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指定位置（点）

插补的位置

结果速度（已缩放）

结果加速度（已缩放）

结果加加速度（已缩放）

• 贝塞尔样条插补

插补曲线沿插补点和曲线段运行。

凸轮范围不会因插补而更改。

指定位置（点）

插补的位置

结果速度（已缩放）

结果加速度（已缩放）

结果加加速度（已缩放）
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说明

插补类型的差异

根据凸轮的定义，三次样条插补会得到较高的动态响应，因为插补曲线始终贯穿指定点。三

次样条插补的曲线路径贯穿所有指定点，而贝塞尔样条插补的曲线路径则仅基于特定点，从

而可得到较低的动态值。

必要时，使用贝塞尔样条选择插值，以得到平滑、缓慢的插补曲线。 

“系统插补”组态窗口

在“系统插补”(System interpolation) 组态窗口中，根据属性（巡视窗口）中的系统规范组

态过渡部分的内插。使用“系统插补”优化方法进行过渡 (页 2130)时，将使用这些设置（默

认设置）。

在该区域中组态边界点的插补类型和特性：

参数 说明

插补类型 在下拉列表中，选择对曲线中过渡部分进行插补时的插补类型：

• 线性插补

在线性插补中，凸轮元素（蓝色）之间的转换（品红色）由一条

直线定义。 
• 三次样条插补

在三次样条插补中，定义了凸轮元素（蓝色）之间的转换（品红

色），以使插补曲线贯穿所有凸轮元素。转换中的加速度（绿

色）呈线性。 
• 贝塞尔样条插补

在贝塞尔样条插补中，定义了凸轮元素（蓝色）之间的转换（品

红色），以使插补曲线基于指定的点，并穿过其它凸轮元素类型。

边界特性 在下拉列表中，选择适用于边界点中凸轮的循环使用的插补行为：

• 无限制

元素之间的区域是封闭的。

• 一阶导数连续性（速度连续性）

凸轮采用凸轮起始和结束处的一阶导数（速度）相等的方式进行

内插。 

基于 VDI 指南 2143 的插补 (S7-1500T)
VDI 指南 2143 规定了凸轮齿轮的运动规则。这些运动规则的目的是实现较高的运行质量，同

时避免颠簸和加加速度。
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在 VDI 指南 2143 中，使用区域和运动转换区域的操作不同：

• 使用区域对应于过程序列，即插入的凸轮元素。 
• 运动转换为，与过程不直接相关但需满足特定边界条件（如速度一致性）的使用区域间

的转换。

以下运动任务基于 VDI 指南 2143 定义：

运动控制任务 标识 特性

驻留 R 速度 = 0
加速度 = 0

恒定速度 G 速度 ≠ 0
加速度 = 0

反向 U 速度 = 0
加速度 ≠ 0

运动 B 速度 ≠ 0
加速度 ≠ 0

下图所示为运动作业的示例：

下图显示了可能的运动作业组合：
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调整转换的优化

要根据 VDI 指南 2143 调整转换部分的优化，请按以下步骤操作：

1. 在图形编辑器或表格式编辑器中选择转换部分。

2. 在属性（巡视窗口）中，打开“元素 > 特性 (页 2130)”(Element > Characteristic) 组态窗口。

3. 在“优化方法”(Optimization method) 下拉列表中选择优化方法“基于 VDI 的优化”(VDI-based 
optimization)。

4. 必要时，可更改默认设置。
参数的选择会被自动限制为可根据 VDI 指南 2143 进行应用的设置。 

根据 VDI 优化的设置，使用运动控制指令“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补。注意，与

系统插补不同，根据 VDI 指南 2143 的过渡优化直接占用工艺对象数据块中的段。因此，在

运行期间不能通过“MC_InterpolateCam”实现这种优化类型。

“默认优化设置”组态窗口

在属性（巡视窗口）的“轮廓 > 默认优化设置”(Profile > Default optimization settings) 组态

窗口中，根据 VDI 指南 2143 组态用于优化过渡部分的默认值。选择“基于 VDI 的优化”优

化方法来优化过渡部分 (页 2130)时，以及在选择设置“默认优化设置”(Default optimization 
setting) 以实现连续性或优化目标时，会使用默认值。 
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在该区域中组态连续性要求和优化目标的默认设置：

参数 说明

连续性 (Continuity) 在下拉列表中，选择在边界点中连续并且将考虑进行优化的参数：

• 位置

• 速度

• 加速度

• 加加速度

优化对象 在下拉列表中，根据 VDI 指南选择优化目标：

• 未指定

• 速度 (Cv)
• 加速度 (Ca)
• 加加速度 (Cj)
• 动态扭矩 (Cmdyn)

通过“MC_InterpolateCam”对凸轮进行插补 (S7-1500T)
要在用户程序中使用凸轮，必须在将凸轮下载到 CPU 后或对工艺对象数据块执行调整后进

行插补处理。插补操作将关闭凸轮既定插补点与区域间的间隔。插补类型用于定义如何插补

缺失的范围。

说明

提高系统性能

要提高插补凸轮工艺对象的系统性能，请在 MC‑Interpolator [OB92] 属性的“常规 > 多核处

理器”(General > Multi-core processor) 下选中“提高系统性能”(Improve system 
performance) 复选框。

组态插补类型 (页 2130)后，可使用运动控制指令“MC_InterpolateCam”在用户程序中插补凸

轮。启动“MC_InterpolateCam”作业后，凸轮在定义范围内进行插补（从主值范围的 小值

到 大值）：

• 在主值范围的 小值是定义的第一个插补点或凸轮第一段的起点 
(<TO>.StatusCam.StartLeadingValue)。

• 在主值范围的 大值是定义的 后一个插补点或凸轮 后一段的结束点 
(<TO>.StatusCam.EndLeadingValue)。

对凸轮进行插补后，这通过运动控制指令“MC_InterpolateCam”的参数“Done”= TRUE 以及工

艺对象的“<TO>.StatusWord.X5 (Interpolated)”变量 = 1 指示。完成插补后，会为定义范围内

的各个值分配数值范围中的确切值。
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缩放和偏移凸轮 (S7-1500T)
可以在主值和从值范围内基于运动控制指令“MC_CamIn”缩放和偏移用于凸轮传动 (页 2088)
的凸轮。组态的凸轮不会因此而更改。相反，工艺对象组态中的主值和从值范围规范仅显示

在图形编辑器中。

下图显示了缩放和偏移凸轮的一般顺序：

位置跟随轴 = f[(位置引导轴 - 主值偏移) / 主值比例缩放] × 从值比例缩放 + 从值偏移

参数输入

使用运动控制指令“MC_CamIn”的以下参数定义凸轮的用途：

• 使用“MasterScaling”参数，可以在主值范围内指定凸轮的缩放比例。

• 使用“SlaveScaling”参数，可以在从值范围内指定凸轮的缩放比例。

• 可以使用参数“MasterOffset”在主值范围内定义凸轮的偏移量。

• 可以使用参数“SlaveOffset”监视在从值范围内定义凸轮的偏移量。
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凸轮的缩放比例

下图显示了使用参数“MasterScaling”和“SlaveScaling”缩放凸轮时的基本影响：

主值

从值

凸轮的偏移

下图显示了对主值、从值偏移值以及带有以下参数值的凸轮位置的基本影响：

• “MasterOffset”> 0
• “SlaveOffset”> 0
• 凸轮的起始位置 > 0 
• “MasterSyncPosition” > 0
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① 凸轮的起始位置

定义的第一个插补点/凸轮第一段的起点 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue)
② 提前同步的主值距离（“MasterStartDistance”）
③ 相对于凸轮起始位置的引导轴的同步位置（“MasterSyncPosition”）
④ 随后同步的主值距离（“MasterStartDistance”）
⑤ 凸轮的结束位置 

定义的 后一个插补点/凸轮 后一段的结束点 (<TO>.StatusCam.EndLeadingValue)

定义凸轮的应用模式 (S7-1500T)
对于凸轮传动 (页 2088)，可定义凸轮的应用模式。可使用以下几种模式：

• 非周期性

• 循环

• 周期性待决

将凸轮定义为，在内插后，位于起始位置 (<TO>.StatusCam.StartLeadingValue) 和结束位置 
(<TO>.StatusCam.EndLeadingValue) 之间。 

参数输入

使用运动控制指令“MC_CamIn”的以下参数定义凸轮的用途：

• 使用“ApplicationMode”参数，可以定义凸轮的应用模式。
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非周期性

使用“ApplicationMode”= 0 参数，将凸轮的应用模式定义为“非循环”。

凸轮只运行一次。当凸轮正向运行时，同步操作在达到凸轮结束位置时终止。当凸轮负向运

行时，同步操作在达到凸轮起始位置时终止。

为防止动态值发生步长变化，凸轮起始位置和结束位置的跟随轴速度必须为零。

循环

使用“ApplicationMode”= 1 参数，将凸轮的应用模式定义为“周期性”。

凸轮周期性运行。当凸轮正向运行时，在达到凸轮结束位置后从起始位置重复凸轮。当凸轮

负向运行时，在达到凸轮起始位置后从结束位置重复凸轮。

为防止动态值发生步长变化，凸轮的起始位置和结束位置必须匹配，并且起始位置和结束位

置的速度必须相同。对于速度连续过渡，使用“属性（巡视窗口）> 系统插补 > 边界特

性”(Properties (Inspector window) > System interpolation > Behavior at boundary) 
(<TO>.InterpolationSettings.BoundaryConditions = 1) 下的设置“一阶导数连续性（速度连

续性）”(First derivative continuous (velocity continuous)) 进行凸轮插补。

周期性待决

使用“ApplicationMode”= 2 参数，将凸轮的应用模式定义为“周期性待决”。

凸轮周期性运行。当凸轮正向运行时，凸轮结束位置用作下一次运行的起始位置。当凸轮负

向运行时，凸轮起始位置用作下一次运行的起始位置。从值端的起始和结束位置之间的位置

偏差相加。

为防止动态值发生步长变化，起始位置和结束位置的速度必须相同。对于速度连续过渡，使用

“属性（巡视窗口）> 系统插补 > 边界特性”(Properties (Inspector window) > System 
interpolation > Behavior at boundary) 

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2143



(<TO>.InterpolationSettings.BoundaryConditions = 1) 下的设置“一阶导数连续性（速度连

续性）”(First derivative continuous (velocity continuous)) 进行凸轮插补。

凸轮传动中跟随轴的动态限值 (S7-1500T)
如果同步轴在通过运动控制指令“MC_CamIn”进行的凸轮传动操作中作为跟随轴运行，则根

据同步操作的阶段应用跟随动态限值：

未决同步操作

如果同步操作未激活，则会应用跟随轴的所组态动态限制。如果同步操作已激活，则“同步/
同步运动/取消同步”部分中的说明适用。

同步/同步运动/取消同步

在同步、同步行进和取消同步过程中，跟随轴的动态值仅限于驱动装置的 大速度 
(<TO>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed)。跟随轴的动态值得自同步操作功能。

如果超出了为跟随轴组态的动态限值，则会在工艺对象的变量

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”中指示这一点。继续使用组态的跟

随轴动态限值监控软限位开关。

如果跟随轴无法跟随主值，则会导致跟随误差，跟随误差监控会对该误差进行监视。

超驰同步操作

只要同步操作被超驰，就将针对工艺对象组态的动态限制再次应用到跟随轴。通过开始超驰

作业，将激活的动态值过渡（平滑）到组态的动态限制和运动控制指令规范。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2144 编程和操作手册, 11/2022



同步凸轮传动 (S7-1500T)

通过“MC_CamIn”进行同步的参数概述 (S7-1500T)
凸轮传动 (页 2088)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。可通过参数

“SyncProfileReference”定义同步类型：

SyncProfileReferen
ce

同步曲线

0 使用动态参数实现提前同步 (页 2148)
1 使用主值距离实现提前同步 (页 2149)
2 直接同步设置 (页 2159)
3 使用主值距离实现随后同步 (页 2154)
4 使用主值距离从当前主值位置开始进行随后同步 (页 2157)
5 在凸轮结束运动时进行直接同步设置 (页 2160)
6 使用主值距离从当前主值位置开始提前进行同步 (页 2152)

视同步曲线而定，运动控制指令“MC_CamIn”的不同参数之间具有相关性：

参数 SyncProfileReference
0 1 2 3 4 5 6

MasterOffset ✓ ✓ - ✓ ✓ - -
SlaveOffset ✓ ✓ - ✓ ✓ - ✓
MasterScaling ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
SlaveScaling ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
MasterSyncPosition ✓ ✓ ✓ ✓ - ✓ ✓
MasterStartDistance - ✓ - ✓ ✓ - ✓
Velocity ✓ - - - - - -
Acceleration ✓ - - - - - -
Deceleration ✓ - - - - - -
Jerk ✓ - - - - - -
ApplicationMode ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
SyncDirection ✓ ✓ - ✓ ✓ - ✓
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使用“MC_CamIn”定义同步方向 (S7-1500T)
在凸轮传动 (页 2088)期间，同步建立引导轴和跟随轴之间的关系。如果已激活跟随轴的“模

数”(Modulo) 设置，则可以使用运动控制指令“MC_CamIn”的“SyncDirection”参数定义同步方

向。

正方向

当“SyncDirection”= 1 时，跟随轴在同步期间只能沿正向行进。在本示例中，同步位置为 0.0。
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负方向

当“SyncDirection”= 2 时，跟随轴在同步期间只能沿反向行进。在本示例中，同步位置为 0.0。
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短距离

当“SyncDirection”= 3 时，同步期间允许跟随轴改变方向。在本示例中，同步位置为 90.0。

提前通过“MC_CamIn”使用动态参数同步跟随轴 (S7-1500T)
凸轮传动 (页 2088)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。在使用动态参数提前同步

期间，通过引导轴和跟随轴在到达同步位置时同步的方式开始同步。

参数输入

使用运动控制指令“MC_CamIn”的以下参数定义跟随轴在同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 0，可以将同步类型定义为使用动态参数提前同步。

• 使用参数“MasterSyncPosition”，可以定义引导轴相对于凸轮起始位置的同步位置。同步

位置建立了主值和从值之间的关系。同步位置必须介于凸轮的定义范围内。

“MasterSyncPosition”不为 0.0 时，可在凸轮内移动同步位置而不更改凸轮的位置。对于

提前同步，同步位置是引导轴和跟随轴同步时的起始位置。

• 通过参数“Velocity”、“Acceleration”、“Deceleration”和“Jerk”，定义跟随轴同步的动态响

应。
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直到同步

启动“MC_CamIn”作业后，会连续计算跟随轴的运动曲线。运动曲线根据以下参数计算：

• 运动控制指令的指定同步位置

• 运动控制指令的指定动态值

• 引导轴和跟随轴的当前位置和动态值

• 通过凸轮指定的同步操作

计算可确定同步长度，从而确定用于同步的引导轴的起始位置。

引导轴的起始位置通过以下方式得出：

起始位置 = 引导轴的同步位置 - 同步长度

跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至主值到达起始位置 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 3)。
如果引导轴已在“MC_CamIn”作业启动时位于同步位置，则引导轴需先通过该起始位置再开

始进行同步。如果在“MC_CamIn”作业启动时引导轴和跟随轴已处于同步位置，同步操作将

立即处于“同步”状态。

同步期间

主值到达起始位置后，跟随轴随即开始同步。同步状态通过运动控制指令“MC_CamIn”的参数

“StartSync”= TRUE 以及跟随轴的“<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing)”变量指示。在同步

过程中，主值不得反转。

同步过程中的跟随轴动态值可从计算得出的运动曲线和引导轴的当前动态值中获取。同步过

程中的引导轴动态值变化根据同步操作函数叠加在计算得出的运动曲线上。这可能会导致超

出跟随轴上组态的动态限值。这种情况通过

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”变量指示。

同步后

引导轴达到同步位置后，立即实现跟随轴同步。跟随轴按照凸轮曲线与引导轴同步移动。 
(页 2161)

使用“MC_CamIn”的主值距离同步跟随轴 (S7-1500T)
凸轮传动 (页 2088)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。在使用主值距离提前同步

期间，通过引导轴和跟随轴在到达同步位置时同步的方式开始同步。
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参数输入

可使用运动控制指令“MC_CamIn”的以下参数定义跟随轴在同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 1，可以将同步类型定义为使用主值距离提前同步。

• 使用参数“MasterSyncPosition”，可以定义引导轴相对于凸轮起始位置的同步位置。同步

位置建立了主值和从值之间的关系。同步位置必须介于凸轮的定义范围内。

“MasterSyncPosition”不为 0.0 时，可在凸轮内移动同步位置而不更改凸轮的位置。对于

提前同步，同步位置是引导轴和跟随轴同步时的起始位置。

• 使用“MasterStartDistance”参数，可以指定主值距离（同步长度）。

直到同步

启动“MC_CamIn”作业后，根据指定的主值距离为跟随轴计算运动曲线。计算可确定所需的

动态响应，从而确定用于同步的引导轴的起始位置。

引导轴的起始位置通过以下方式得出：

起始位置 = 引导轴的同步位置 - 同步长度

引导轴必须至少与同步位置相隔主值距离。跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至主值到

达起始位置 (<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 3)。

说明

动态跳转

如果在启动“MC_CamIn”作业时跟随轴正在移动并且主值处于停止状态，则引导轴开始运动

并且跟随轴开始同步后，跟随轴就会发生动态跳转。

如果在“MC_CamIn”作业启动时引导轴和跟随轴已处于同步位置，同步操作将立即处于“同

步”状态。
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同步期间

主值到达起始位置后，跟随轴随即开始同步。同步状态通过运动控制指令“MC_CamIn”的参数

“StartSync”= TRUE 以及跟随轴的“<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing)”变量指示。在同步

过程中，主值不得反转。

① 同步开始时间

② 同步完成时间

同步过程中的跟随轴动态值可从计算得出的运动曲线和引导轴的当前动态值中获取。同步过

程中的引导轴动态值变化根据同步操作函数叠加在计算得出的运动曲线上。这可能会导致超

出跟随轴上组态的动态限值。这种情况通过工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”变量指示。

同步后

引导轴达到同步位置后，立即实现跟随轴同步。跟随轴按照凸轮曲线与引导轴同步移动。 
(页 2161)

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2151



使用“MC_CamIn”从当前主值位置通过主值路径提前同步跟随轴 (S7-1500T)
凸轮传动 (页 2088)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。对于提前同步，会在

“MC_CamIn”作业生效并且引导轴处于运动状态时开始从当前主值位置起的主值路径。

参数输入

使用运动控制指令“MC_CamIn”的以下参数定义跟随轴在同步期间的行为：

• 使用参数“SyncProfileReference”= 6，可以将同步类型定义为通过从当前主值位置起的主

值路径提前同步。

• 使用参数“MasterSyncPosition”，可以定义引导轴相对于凸轮起始位置的同步位置。同步

位置建立了主值和从值之间的关系。同步位置必须介于凸轮的定义范围内。

“MasterSyncPosition”不为 0.0 时，可在凸轮内移动同步位置而不更改凸轮的位置。对于

提前同步，同步位置是引导轴和跟随轴同步时的起始位置。

• 使用“MasterStartDistance”参数，可以指定主值距离（同步长度）。

• 可以使用参数“SlaveOffset”定义凸轮在从值范围内的偏移量 (页 2140)。凸轮在主值范围

内的偏移量是自动计算的。

直到同步

启动“MC_CamIn”作业后，根据指定的主值距离为跟随轴计算运动曲线。计算得出所需的动

态值和凸轮在主值范围内的偏移量。

如果在作业开始时引导轴处于静止状态，则在跟随轴上显示“等待”状态 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 3)，直到引导轴开始移动。

说明

动态跳转

如果在启动“MC_CamIn”作业时跟随轴正在移动并且主值处于停止状态，则引导轴开始运动

并且跟随轴开始同步后，跟随轴就会发生动态跳转。

如果在“MC_CamIn”作业启动时引导轴和跟随轴已处于同步位置，同步操作将立即处于“同

步”状态。
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同步期间

“MC_CamIn”作业生效并且引导轴开始移动时，跟随轴就开始同步。同步状态通过运动控制

指令“MC_CamIn”的参数“StartSync”= TRUE 以及跟随轴的“<TO>.StatusWord.X21 
(Synchronizing)”变量指示。在同步过程中，主值不得反转。

① 作业生效和同步开始的时间。

② 同步完成时间

同步过程中的跟随轴动态值可从计算得出的运动曲线和引导轴的当前动态值中获取。同步过

程中的引导轴动态值变化根据同步操作函数叠加在计算得出的运动曲线上。这可能会导致超

出跟随轴上组态的动态限值。这种情况通过工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”变量指示。
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同步后

凸轮将在主值范围内相应地完成偏移。偏移量是通过当前主值位置和参数

“MasterSyncPosition”、“MasterStartDistance”和“SlaveOffset”的默认值得出的。主值范围内

的偏移量显示在工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.MasterOffset”变量中。

① 当前主值（位置）

② 当前从值（位置）

引导轴达到同步位置后，立即实现跟随轴同步。跟随轴按照凸轮曲线与引导轴同步移动。 
(页 2161)

使用“MC_CamIn”的主值距离随后同步跟随轴 (S7-1500T)
凸轮传动 (页 2088)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。使用主值距离随后同步时，

主值到达引导轴同步位置后立即开始同步。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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参数输入

可使用运动控制指令“MC_CamIn”的以下参数定义跟随轴在同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 3，可以将同步类型定义为使用主值距离随后同步。

• 使用参数“MasterSyncPosition”，可以定义引导轴相对于凸轮起始位置的同步位置。同步

位置建立了主值和从值之间的关系。同步位置必须介于凸轮的定义范围内。

“MasterSyncPosition”不为 0.0 时，可在凸轮内移动同步位置而不更改凸轮的位置。对于

随后同步，引导轴的同步位置是同步的起始位置。

• 使用“MasterStartDistance”参数，可以指定主值距离（同步长度）。

直到同步

启动“MC_CamIn”作业后，根据指定的主值距离为跟随轴计算运动曲线。计算确定所需的动

态响应以及引导轴的位置，引导轴和跟随轴将从该位置开始同步。

跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至主值到达引导轴的起始位置 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 3)。

说明

动态跳转

如果在启动“MC_CamIn”作业时跟随轴正在移动并且主值处于停止状态，则引导轴开始运动

并且跟随轴开始同步后，跟随轴就会发生动态跳转。

如果在“MC_CamIn”作业启动时引导轴和跟随轴已处于同步位置，同步操作将立即处于“同

步”状态。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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同步期间

主值到达同步位置后，跟随轴随即开始同步。同步状态通过运动控制指令“MC_CamIn”的参数

“StartSync”= TRUE 以及跟随轴的“<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing)”变量指示。在同步

过程中，主值不得反转。

① 同步开始时间

② 同步完成时间

同步过程中的跟随轴动态值可从计算得出的运动曲线和引导轴的当前动态值中获取。同步过

程中的引导轴动态值变化根据同步操作函数叠加在计算得出的运动曲线上。这可能会导致超

出跟随轴上组态的动态限值。这种情况通过工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”变量指示。

同步后

引导轴的位置（即引导轴和跟随轴开始同步的位置）通过以下方式得出：

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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轴同步位置 = 引导轴的同步位置 + 同步长度

引导轴到达该位置后，立即实现跟随轴同步。跟随轴按照凸轮曲线与引导轴同步移动 
(页 2161)。

使用“MC_CamIn”，跟随轴的后续同步使用从当前主值位置开始的引导轴值进行 (S7-1500T)
凸轮传动 (页 2088)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。通过使用距当前主值位置

的主值距离进行后续同步，只要“MC_CamIn”作业生效并且引导轴开始运动，同步就会开始。

参数输入

使用运动控制指令“MC_CamIn”的以下参数定义跟随轴在同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 4，可使用与当前主值位置的主值距离将同步类型定

义为后续同步。引导轴的位置必须在凸轮的定义范围内，可以缩放或移动。

• 使用“MasterStartDistance”参数，可以指定主值距离（同步长度）。

直到同步

启动“MC_CamIn”作业后，根据指定的主值距离为跟随轴计算运动曲线。计算确定所需的动

态响应以及引导轴的位置，引导轴和跟随轴将从该位置开始同步。

如果在作业开始时引导轴处于静止状态，则在跟随轴上显示“等待”状态 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 3)，直到引导轴开始运动。

说明

动态跳转

如果在启动“MC_CamIn”作业时跟随轴正在移动并且主值处于停止状态，则引导轴开始运动

并且跟随轴开始同步后，跟随轴就会发生动态跳转。

如果在“MC_CamIn”作业启动时引导轴和跟随轴已处于同步位置，同步操作将立即处于“同

步”状态。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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同步期间

“MC_CamIn”作业生效并且引导轴开始移动时，跟随轴就开始同步。同步状态通过运动控制

指令“MC_CamIn”的参数“StartSync”= TRUE 以及跟随轴的“<TO>.StatusWord.X21 
(Synchronizing)”变量指示。在同步过程中，主值不得反转。

① 作业生效和同步开始的时间。

② 同步完成时间

同步过程中的跟随轴动态值可从计算得出的运动曲线和引导轴的当前动态值中获取。同步过

程中的引导轴动态值变化根据同步操作函数叠加在计算得出的运动曲线上。这可能会导致超

出跟随轴上组态的动态限值。这种情况通过工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”变量指示。

同步后

引导轴的位置（即引导轴和跟随轴开始同步的位置）通过以下方式得出：

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2158 编程和操作手册, 11/2022



位置轴同步 = 作业开始时的当前主值位置 + 同步长度

引导轴到达该位置后，立即实现跟随轴同步。跟随轴按照凸轮曲线与引导轴同步移动 
(页 2161)。

使用“MC_CamIn”直接同步设置跟随轴 (S7-1500T)
凸轮传动 (页 2088)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。通过直接同步设置，引导

轴和跟随轴立即同步移动，无需同步运动。

此类同步主要适用于在静止状态下同步。

参数输入

使用运动控制指令“MC_CamIn”的以下参数定义跟随轴在同步期间的行为：

• 使用参数“SyncProfileReference”= 2，可以将同步类型指定为直接同步设置。

• 使用参数“MasterSyncPosition”，可以定义引导轴相对于凸轮起始位置的同步位置。同步

位置必须介于凸轮的定义范围内。直接同步设置时，同步位置是凸轮中建立引导轴和跟

随轴关系的位置。

“MC_CamIn”作业已启动后

启动“MC_CamIn”作业后，“同步”状态将直接设置在当前的主值位置和当前的从值位置。

指定的凸轮同步位置被分配在引导轴位置设定值的主值范围内以及跟随轴位置设定值的从值

范围内。凸轮将相应地完成偏移。当前偏移量来自凸轮，并显示在工艺对象

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.MasterOffset”和
“<TO>.StatusSynchronizedMotion.SlaveOffset”的变量中。

跟随轴按照凸轮曲线与引导轴同步移动。 (页 2161)

附加信息

有关直接同步设置的更多信息，请参见西门子工业在线支持中的常见问题解答条目 
109758886 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109758886)。

运动控制
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使用“MC_CamIn”直接在凸轮结束时同步设置跟随轴 (S7-1500T)
凸轮传动 (页 2088)期间，同步在引导轴与跟随轴之间建立关系。通过在凸轮传动结束时直

接进行同步设置，可以在活动凸轮结束时用新的缩放比例更改另一个凸轮或当前凸轮。为此，

凸轮传动必须已激活（“MC_CamIn.InSync”= TRUE）。同步操作保持在“同步”状态，没有

跟随轴的同步操作。

参数输入

使用运动控制指令“MC_CamIn”的以下参数定义跟随轴在同步期间的行为：

• 使用参数“SyncProfileReference”= 5，可以将同步类型指定为直接同步设置。

• 使用参数“MasterSyncPosition”，可以定义要更改的凸轮的同步位置。同步位置必须介于

凸轮的定义范围内。通过在凸轮传动结束时直接同步进行设置，要更改的凸轮的指定同

步位置将自动移至活动凸轮的结束位置。为此，要插入的凸轮在主值范围和从值范围内

移动。这意味着，从值没有设定值跳转。

说明

动态跳转

请注意，如果速度和加速度不连续，则在两个凸轮之间的转换过程中跟随轴上可能会发

生动态跳转。

跟随轴上的动态跳转

例如，要确定跟随轴的动态跳转，请使用“MC_GetCamFollowingValue”指令，在以下位置检

查速度和加速度的从值：

• 活动凸轮的结束位置 (<TO>.StatusCam.EndLeadingValue)
• 要更改的凸轮的同步位置（“MasterSyncPosition”）
如果两个作业的参数值“MC_GetCamFollowingValue.FirstDerivative”匹配，则凸轮之间的转

换速度恒定。如果两个作业的参数值“MC_GetCamFollowingValue.SecondDerivative”匹配，

则凸轮之间的转换加速度恒定。

为避免在以起始位置作为同步位置且用新的缩放比例更改活动凸轮时跟随轴发生动态跳转，

请将设置“<TO>.InterpolationSettings.BoundaryConditions”= 1 用于凸轮插补 (页 2130)。这

样便可实现稳定的速度转换。

“MC_CamIn”作业已启动后

跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至主值到达活动凸轮的结束位置或活动凸轮循环结束 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 3)。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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到达凸轮的结束位置时

到达凸轮结束位置（“EndOfProfile”= TRUE）时，从指定的同步位置开始，已更换的凸轮直接

在当前主值位置和当前从值位置激活。凸轮将相应地完成偏移。偏移在工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.MasterOffset”和
“<TO>.StatusSynchronizedMotion.SlaveOffset”变量中显示。

同步操作保持为“同步”状态。跟随轴按照凸轮曲线与引导轴同步移动。

使用“MC_CamIn”在凸轮传动中的同步行进 (S7-1500T)
跟随轴与主值同步后，跟随轴随即按照凸轮曲线跟随引导轴的位置。凸轮传动过程中的传输

行为通过凸轮曲线表示。

“同步”状态通过运动控制指令“MC_CamIn”的参数“InSync”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWord.X22 (Synchronous)”变量指示。

说明

应避免在同步操作期间将引导轴回零

应避免在主动同步操作期间将引导轴回零。若同步操作期间引导轴回零，对应的跟随轴设定

值将发生阶跃变化。跟随轴会根据同步操作功能补偿跳变，并且将动态值限制为驱动装置的

大速度。

读取凸轮传动中的主值 (S7-1500T)
通过运动控制指令“MC_GetCamLeadingValue”，可从凸轮中读取为从值定义的主值。

参数输入

使用运动控制指令“MC_GetCamLeadingValue”的以下参数定义设置：

• 使用参数“FollowingValue”，可以定义要为其读取主值的从值。

• 可以为不同的主值定义相同的从值，因此，可以通过“ApproachLeadingValue”参数指定搜

索主值的近似值。如果该从值在凸轮中多次使用，则可用于限制搜索的主值。

“MC_GetCamLeadingValue”作业已启动后

“MC_GetCamLeadingValue”作业已启动后读取主值。使用“Done”= TRUE 完成作业后，参数

“Value”将包含读取的主值。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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在凸轮传动中读取从值 (S7-1500T)
通过运动控制指令“MC_GetCamFollowingValue”，可从凸轮中读取为主值定义的从值。

参数输入

使用运动控制指令“MC_GetCamFollowingValue”的以下参数定义设置：

• 使用参数“LeadingValue”，可以定义要为其读取从值的主值。

“MC_GetCamFollowingValue”作业已启动后

“MC_GetCamFollowingValue”作业已启动后读取从值。使用“Done”= TRUE 完成作业后，以下

参数将包含读取的从值：

• “Value”参数包含位置。

• “FirstDerivative”参数包含速度。

• “SecondDerivative”参数包含加速度。

凸轮传动期间的主值偏移 (S7-1500T)

使用从当前主值位置开始的主值距离进行凸轮传动期间跟随轴上的主值偏移 (S7-1500T)
通过主值偏移，可以在使用“MC_CamIn”启动的凸轮传动期间偏移跟随轴上的有效主值。有

效主值可采用绝对或相对的方式移动。主值源的主值和引导轴的位置不受主值偏移的影响。

主值偏移通常是指有效主值。有效主值由主值源的主值和附加主值组成。如果未通过

“MC_LeadingValueAdditive”使用附加主值，则有效主值即为主值源的主值。有关概述信息，

请参见“同步操作中指令的操作模式 (页 2036)”部分。在下文中，“主值”是指有效主值。

参数输入

使用运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”的以下参数定义跟随轴在

主值偏移期间的行为：

• 通过使参数“ProfileReference”= 1，可以将主值偏移类型指定为使用从当前主值位置开始

的主值距离偏移。

• 使用“PhaseShift”参数，可以指定跟随轴上的主值偏移。

• 使用“PhasingDistance”参数，可以指定主值偏移期间的主值距离（引导轴的遍历距离）。

• 使用“Direction”参数，可以指定主值距离相对于主值运动方向的方向 (页 2164)。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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主值偏移期间

启动作业后，跟随轴开始从当前位置偏移主值。在引导轴的遍历距离内，跟随轴以连续速度

和加速度偏移主值。跟随轴偏移主值所需的动态值由系统计算。得到的跟随轴动态响应不受

限制。

主值偏移通过运动控制指令的参数“StartPhasing”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWort.X24 (PhasingCommand)”变量指示。“AbsolutePhaseShift”或
“CoveredPhaseShift”参数显示已偏移的绝对主值部分。

在跟随轴上的主值偏移期间主值不得反转。当主值反转时，将取消“MC_PhasingAbsolute”作
业或“MC_PhasingRelative”作业（“ErrorID”= 16#808C）。

主值偏移后

跟随轴偏移主值后，主值偏移随即在跟随轴上激活。该状态通过运动控制指令的参数“Done”
= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量指示。

主值偏移仅在凸轮传动的“同步”状态下有效。如果凸轮传动被超驰，主值偏移将复位为零。

使用从特定主值位置开始的主值距离进行凸轮传动期间跟随轴上的主值偏移 (S7-1500T)
通过主值偏移，可以在使用“MC_CamIn”启动的凸轮传动期间偏移跟随轴上的有效主值。有

效主值可采用绝对或相对的方式移动。主值源的主值和引导轴的位置不受主值偏移的影响。

主值偏移通常是指有效主值。有效主值由主值源的主值和附加主值组成。如果未通过

“MC_LeadingValueAdditive”使用附加主值，则有效主值即为主值源的主值。有关概述信息，

请参见“同步操作中指令的操作模式 (页 2036)”部分。在下文中，“主值”是指有效主值。

参数输入

使用运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”的以下参数定义跟随轴在

主值偏移期间的行为：

• 通过使参数“ProfileReference”= 2，可以将主值偏移类型指定为使用从特定主值位置开始

的主值距离偏移。

• 使用“PhaseShift”参数，可以指定跟随轴上的主值偏移。

• 使用“PhasingDistance”参数，可以指定主值偏移期间的主值距离（引导轴的遍历距离）。

• 使用“StartPosition”参数，可以指定从哪个主值位置开始偏移主值。

• 使用“Direction”参数，可以指定主值距离相对于主值运动方向的方向 (页 2164)。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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直到主值偏移

启动作业后，当主值处于停止状态以及主值到达主值位置之前，跟随轴上将显示“正在等待”

状态 (<TO>.StatusWord2.X3 = TRUE (PhasingCommandWaiting))。

主值偏移期间

主值到达主值位置后，跟随轴随即开始偏移主值。在引导轴的遍历距离内，跟随轴以连续速

度和加速度偏移主值。跟随轴偏移主值所需的动态值由系统计算。得到的跟随轴动态响应不

受限制。

主值偏移通过运动控制指令的参数“StartPhasing”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWort.X24 (PhasingCommand)”变量指示。“AbsolutePhaseShift”或
“CoveredPhaseShift”参数显示已偏移的绝对主值部分。

在跟随轴上的主值偏移期间主值不得反转。当主值反转时，将取消“MC_PhasingAbsolute”作
业或“MC_PhasingRelative”作业（“ErrorID”= 16#808C）。等待中的作业不会取消。

主值偏移后

跟随轴偏移主值后，主值偏移随即在跟随轴上激活。该状态通过运动控制指令的参数“Done”
= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseShift”变量指示。

主值偏移仅在凸轮传动的“同步”状态下有效。如果凸轮传动被超驰，主值偏移将复位为零。

定义凸轮传动期间跟随轴上主值偏移的主值距离方向 (S7-1500T)
通过主值偏移，可以在使用“MC_CamIn”启动的凸轮传动期间偏移跟随轴上的有效主值。使

用运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”的“Direction”参数，可以指

定主值距离相对于有效主值运动方向的方向。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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在有效主值运动方向的正向定义主值距离

当“Direction”= 1 时，跟随轴仅在引导轴沿正向行进时偏移主值。

运动控制
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在有效主值运动方向的反向定义主值距离

当“Direction”= 2 时，跟随轴仅在引导轴沿反向行进时偏移主值。

在有效主值运动的当前方向定义主值距离

当“Direction”= 3 时，跟随轴偏移主值，与引导轴当前行进的方向无关。

仅取消凸轮传动中待处理的主值偏移 (S7-1500T)
通过“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业（“ProfileReference”= 5），可取消

待处理的“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业。取消等待的作业不会影响有

效主值偏移。

凸轮传动期间的从值偏移 (S7-1500T)

使用从当前主值位置开始的主值距离进行凸轮传动期间跟随轴上的从值偏移 (S7-1500T)
通过从值偏移，可以在使用“MC_CamIn”启动的凸轮传动期间偏移跟随轴上的从值。从值可

采用绝对或相对的方式移动。主值源的主值和引导轴的位置不受从值偏移的影响。

运动控制
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从值偏移通常是指有效主值。有效主值由主值源的主值和附加主值组成。如果未通过

“MC_LeadingValueAdditive”使用附加主值，则有效主值即为主值源的主值。有关概述信息，

请参见“同步操作中指令的操作模式 (页 2036)”部分。在下文中，“主值”是指有效主值。

对于凸轮传动，带有“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset) 的以下值的偏移量从起始值

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.SlaveOffset”开始。

参数输入

使用运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”的以下参数定义跟随轴在从值

偏移期间的行为：

• 通过使参数“ProfileReference”= 1，可以将从值偏移类型指定为使用从当前主值位置开始

的主值距离偏移。

• 使用“Offset”参数，可以指定跟随轴上的从值偏移。

• 使用“OffsetDistance”参数，可以指定从值偏移期间的主值距离（引导轴的遍历距离）。

• 使用“Direction”参数，可以指定主值距离相对于主值运动方向的方向 (页 2169)。

从值偏移期间

启动作业后，跟随轴开始从当前位置偏移从值。在引导轴的遍历距离内，跟随轴以连续速度

和加速度偏移从值。跟随轴偏移从值所需的动态值由系统计算。得到的跟随轴动态响应不受

限制。

从值偏移通过运动控制指令的参数“StartOffset”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWort2.X4 (OffsetCommand)”变量指示。“AbsoluteOffset”或“CoveredOffset”参
数显示已偏移的绝对从值部分。

在跟随轴上的从值偏移期间主值不得反转。当主值反转时，将取消“MC_OffsetAbsolute”作业

或“MC_OffsetRelative”作业（“ErrorID”= 16#808C）。

从值偏移后

跟随轴偏移从值后，从值偏移随即在跟随轴上激活。该状态通过运动控制指令的参数“Done”
= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量指示。

从值偏移仅在凸轮传动的“同步”状态下有效。如果凸轮传动被超驰，从值偏移将复位为零。
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使用从特定主值位置开始的主值距离进行凸轮传动期间跟随轴上的从值偏移 (S7-1500T)
通过从值偏移，可以在使用“MC_CamIn”启动的凸轮传动期间偏移跟随轴上的从值。从值可

采用绝对或相对的方式移动。主值源的主值和引导轴的位置不受从值偏移的影响。

从值偏移通常是指有效主值。有效主值由主值源的主值和附加主值组成。如果未通过

“MC_LeadingValueAdditive”使用附加主值，则有效主值即为主值源的主值。有关概述信息，

请参见“同步操作中指令的操作模式 (页 2036)”部分。在下文中，“主值”是指有效主值。

对于凸轮传动，带有“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset) 的以下值的偏移量从起始值

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.SlaveOffset”开始。

参数输入

使用运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”的以下参数定义跟随轴在从值

偏移期间的行为：

• 通过使参数“ProfileReference”= 2，可以将从值偏移类型指定为使用从特定主值位置开始

的主值距离偏移。

• 使用“Offset”参数，可以指定跟随轴上的从值偏移。

• 使用“OffsetDistance”参数，可以指定从值偏移期间的主值距离（引导轴的遍历距离）。

• 使用“StartPosition”参数，可以指定从哪个主值位置开始偏移从值。

• 使用“Direction”参数，可以指定主值距离相对于主值运动方向的方向 (页 2169)。

直到从值偏移

启动作业后，当主值处于停止状态以及主值到达主值位置之前，跟随轴上将显示“正在等待”

状态 (<TO>.StatusWord2.X5 = TRUE (OffsetCommandWaiting))。

从值偏移期间

主值到达主值位置后，跟随轴随即开始偏移从值。在引导轴的遍历距离内，跟随轴以连续速

度和加速度偏移从值。跟随轴偏移从值所需的动态值由系统计算。得到的跟随轴动态响应不

受限制。

从值偏移通过运动控制指令的参数“StartOffset”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWort2.X4 (OffsetCommand)”变量指示。“AbsoluteOffset”或“CoveredOffset”参
数显示已偏移的绝对从值部分。

在跟随轴上的从值偏移期间主值不得反转。当主值反转时，将取消“MC_OffsetAbsolute”作业

或“MC_OffsetRelative”作业（“ErrorID”= 16#808C）。等待中的作业不会取消。
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从值偏移后

跟随轴偏移从值后，从值偏移随即在跟随轴上激活。该状态通过运动控制指令的参数“Done”
= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset”变量指示。

从值偏移仅在凸轮传动的“同步”状态下有效。如果凸轮传动被超驰，从值偏移将复位为零。

定义凸轮传动期间跟随轴上从值偏移的主值距离方向 (S7-1500T)
通过从值偏移，可以在使用“MC_CamIn”启动的凸轮传动期间偏移跟随轴上的从值。使用运

动控制指令“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”的“Direction”参数，可以指定主值距

离相对于有效主值运动方向的方向。

在有效主值运动方向的正向定义主值距离

当“Direction”= 1 时，跟随轴仅在引导轴沿正向行进时偏移从值。
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在有效主值运动方向的反向定义主值距离

当“Direction”= 2 时，跟随轴仅在引导轴沿反向行进时偏移从值。

在有效主值运动的当前方向定义主值距离

当“Direction”= 3 时，跟随轴偏移从值，与引导轴当前行进的方向无关。

仅取消凸轮传动中待处理的从值偏移 (S7-1500T)
通过“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业（“ProfileReference”= 5），可取消待处

理的“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业。取消未决的作业不会影响有效从值偏

移。

取消同步凸轮传动 (S7-1500T)

使用“MC_CamOut”的动态参数取消同步跟随轴 (S7-1500T)
取消同步会结束引导轴与跟随轴的同步操作关系，凸轮传动也会随之结束。使用动态参数取

消同步时，通过让跟随轴在到达停止位置时停止的方式开始取消同步。

运动控制
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使用运动控制指令“MC_CamOut”，可以取消同步已通过“MC_CamIn”作业启动的凸轮传动。

参数输入

使用运动控制指令“MC_CamOut”的以下参数定义跟随轴在取消同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 0，可以将取消同步类型指定为使用动态参数取消同

步。

• 使用“SlavePosition”参数，可指定跟随轴的停止位置。跟随轴的停止位置即为跟随轴进入

停止状态且完成取消同步的位置。

• 使用“Deceleration”参数，可指定跟随轴的减速度。

• 使用“Jerk”参数，可指定跟随轴的加加速度。

• 使用“SyncOutDirection”参数，可以指定取消同步方向 (页 2174)。

直到取消同步

启动“MC_CamOut”作业后，会连续计算跟随轴的运动曲线。运动曲线根据以下参数计算：

• 通过运动控制指令指定的跟随轴的停止位置

• 运动控制指令的指定动态值

• 引导轴和跟随轴的当前位置和动态值

• 同步操作功能

• 跟随轴的叠加运动

• 跟随轴的附加主值

通过计算可得出关于取消同步的跟随轴距离以及跟随轴的起始位置。

跟随轴的起始位置通过以下方式得出：

起始位置 = 跟随轴的停止位置 - 跟随轴的行进距离

跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至从值到达起始位置 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 5)。

取消同步期间

从值到达起始位置后，跟随轴随即开始取消同步。“取消同步”状态通过运动控制指令

“MC_CamOut”的参数“StartSyncOut”= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusWord2.X1 
(DesynchronizingCommand)”变量指示。同步操作不再处于“同步”状态。跟随轴的叠加作

业被取消。
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跟随轴以指定的动态值移动到停止位置，与主值无关。在取消同步期间，两个轴通常可以进

行多次模旋转。

取消同步后

跟随轴到达停止位置后，立即取消同步跟随轴。跟随轴处于停止状态。该状态通过运动控制

指令“MC_CamOut”的参数“Done”= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusWord.X7 (Standstill)”
变量指示。

使用“MC_CamOut”的主值距离取消同步跟随轴 (S7-1500T)
取消同步会结束引导轴与跟随轴的同步操作关系，凸轮传动也会随之结束。使用主值距离取

消同步时，通过让跟随轴在到达停止位置时停止的方式开始取消同步。

使用运动控制指令“MC_CamOut”，可以取消同步已通过“MC_CamIn”作业启动的凸轮传动。

参数输入

使用运动控制指令“MC_CamOut”的以下参数定义跟随轴在取消同步期间的行为：

• 通过使参数“SyncProfileReference”= 1，可以将取消同步类型指定为使用主值距离取消同

步。

• 使用“SlavePosition”参数，可指定跟随轴的停止位置。跟随轴的停止位置即为跟随轴进入

停止状态且完成取消同步的位置。

• 使用“MasterStopDistance”参数，可以定义主值距离（取消同步长度）。

• 使用“SyncOutDirection”参数，可以指定取消同步方向 (页 2174)。

直到取消同步

启动“MC_CamOut”作业后，根据指定的主值距离计算运动曲线。计算可确定所需的动态值，

从而确定用于取消同步的引导轴的起始位置。

引导轴的起始位置通过以下方式得出：

起始位置 = 到达跟随轴的停止位置时的主值位置 - 主值距离

跟随轴上将显示“正在等待”状态，直至引导值到达起始位置 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState = 5)。
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取消同步期间

主值到达起始位置后，跟随轴随即开始取消同步。“取消同步”状态通过运动控制指令

“MC_CamOut”的参数“StartSyncOut”= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusWord2.X1 
(DesynchronizingCommand)”变量指示。同步操作不再处于“同步”状态。跟随轴的叠加作

业被取消。

跟随轴以指定的动态值移动到停止位置，与主值无关。取消同步期间，主值不得反转。在取

消同步期间，两个轴通常可以进行多次模旋转。

① 取消同步开始时间

② 取消同步完成时间

取消同步过程中的跟随轴动态值可从计算得出的运动曲线和引导轴的当前动态值中获取。取

消同步过程中的引导轴动态值变化根据同步操作函数叠加在计算得出的运动曲线上。这可能

会导致超出跟随轴上组态的动态限值。这种情况通过工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X0 … X2”变量指示。
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取消同步后

跟随轴到达停止位置后，立即取消同步跟随轴。跟随轴处于停止状态。该状态通过运动控制

指令“MC_CamOut”的参数“Done”= TRUE 以及工艺对象的“<TO>.StatusWord.X7 (Standstill)”
变量指示。

使用“MC_CamOut”定义取消同步方向 (S7-1500T)
取消同步会结束引导轴与跟随轴的同步操作关系，凸轮传动也会随之结束。可以使用运动控

制指令“MC_CamOut”的“SyncOutDirection”参数指定取消同步方向。

取消同步沿正向遍历的跟随轴

当“SyncOutDirection”= 1 时，仅将沿正向行进的跟随轴取消同步。

运动控制
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取消同步沿反向遍历的跟随轴

当“SyncOutDirection”= 2 时，仅将沿反向行进的跟随轴取消同步。

取消同步沿当前方向遍历的跟随轴

当“SyncOutDirection”= 3 时，将沿当前方向行进的跟随轴取消同步。

使用“MC_CamOut”仅取消待处理的凸轮传动 (S7-1500T)
通过“MC_CamOut”作业（且在“SyncProfileReference”= 5），可取消待处理的凸轮传动。取

消待处理的凸轮传动不会影响活动的凸轮传动。

运动控制
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变量：凸轮传动 (S7-1500T)
以下工艺对象变量可用于凸轮传动：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nState

用于指示哪个同步操作功能处于激活状态

0 同步操作均未处于激活状态

1 齿轮传动（“MC_GearIn”）
2 带有特定同步位置的齿轮传动（“MC_GearInPos”）
3 凸轮传动（“MC_CamIn”）
4 取消同步齿轮传动（“MC_GearOut”）
5 取消同步凸轮传动（“MC_CamOut”）
6 速度齿轮传动（“MC_GearInVelocity”）

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Waiting
FunctionState

用于指示哪个同步操作功能处于等待状态

0 同步操作均未处于等待状态

1 预留

2 带有特定同步位置的齿轮传动正在等待

（“MC_GearInPos”）
3 凸轮传动正在等待（“MC_CamIn”）
4 取消同步齿轮传动正在等待（“MC_GearOut”）
5 取消同步凸轮传动正在等待（“MC_CamOut”）

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Actual
Master

如果同步操作作业已启动，则会显示当前所用引导轴的工艺数据

块的编号。

0 同步操作均未处于激活状态

<TO>.StatusSynchronizedMotion.ActualC
am

目前用于凸轮传动的循环凸轮

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Master
Offset

循环凸轮主值范围的当前偏移

<TO>.StatusSynchronizedMotion.MasterS
caling

循环凸轮主值范围的当前缩放比例

<TO>.StatusSynchronizedMotion.SlaveOf
fset

循环凸轮从值范围的当前偏移

<TO>.StatusSynchronizedMotion.SlaveSc
aling

循环凸轮主值范围的当前缩放比例

运动控制
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状态指示灯

变量 说明

<TO>.Position 轴的设定值

<TO>.Velocity
<TO>.Acceleration
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Position

包含附加主值（通过“MC_LeadingValueAdditive”作业实现）的有

效主值

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Velocity
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Acceleration
<TO>.StatusSynchronizedMotion.PhaseS
hift

当前绝对主值偏移（通过“MC_PhasingAbsolute”或
“MC_PhasingRelative”作业实现）

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nLeadingValue.Position

通过“MC_PhasingAbsolute”或“MC_PhasingRelative”作业实现主

值偏移后的同步操作功能的主值，其中包括通过

“MC_LeadingValueAdditive”作业实现的附加主值

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nFollowingValue.Position

通过“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”作业实现的从值

偏移之前的同步操作功能的从值

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nFollowingValue.Velocity
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Functio
nFollowingValue.Acceleration
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Offset 当前绝对从值偏移（通过“MC_OffsetAbsolute”或

“MC_OffsetRelative”作业实现）

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X0 (MaxVelocityExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大速度时，变量设为

“TRUE”。
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X1 (MaxAccelerationExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大加速度时，变量设为

“TRUE”。
<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X2 (MaxDecelerationExceeded)

当同步操作过程中超出为跟随轴组态的 大减速度时，变量设为

“TRUE”。
<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing) 当同步轴与主值同步后，该值设置为“TRUE” 。
<TO>.StatusWord.X22 (Synchronous) 当同步轴与引导轴同步，并与引导轴同步移动时，该值设置为

“TRUE”。
<TO>.StatusWord2.X1 
(DesynchronizingCommand)

当同步轴取消同步后，该值设置为“TRUE”。
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状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusWord.X24 
(PhasingCommand)

如果用于主值偏移的作业处于活动状态

（“MC_PhasingAbsolute”、“MC_PhasingRelative”），则该值设置

为“TRUE”。
<TO>.StatusWord2.X3 
(PhasingCommandWaiting)

如果用于主值偏移的作业处于未决状态

（“MC_PhasingAbsolute”、“MC_PhasingRelative”），则该值设置

为“TRUE”。
<TO>.StatusWord2.X4 (OffsetCommand) 如果用于从值偏移的作业处于活动状态（“MC_OffsetAbsolute”、

“MC_OffsetRelative”），则该值设置为“TRUE”。
<TO>.StatusWord2.X5 
(OffsetCommandWaiting)

如果用于从值偏移的作业处于等待状态（“MC_OffsetAbsolute”、
“MC_OffsetRelative”），则该值设置为“TRUE”。

<TO>.ErrorWord.X14 (SynchronousError) 同步操作期间出错

运动控制指令中指定的引导轴未组态为可行的引导轴。

6.1.4.6 其它同步操作功能 (S7-1500T)

仿真同步操作 (S7-1500T)
当移除接近使能或跟随轴上有四个运动作业时，将触发活动的同步操作关联。通过仿真同步

操作，可使同步操作保持有效，而不会取消同步操作关系。可以在仿真中使用运动控制指令

“MC_SynchronizedMotionSimulation”设置激活的同步操作。

同步操作仅作用于跟随轴。同步操作中设定值的更改不再在轴上进行考虑，也不再转发给驱

动器。向驱动装置输出的设定值仍来自任意激活的跟随轴叠加运动。这也适用于跟随轴上的

单轴作业，而同步操作处于仿真模式。

说明

在仿真中设置具有叠加运动的同步操作

如果运动控制指令“MC_MoveSuperimposed”、“MC_MotionInSuperimposed”或
“MC_HaltSuperimposed”的叠加运动在跟随轴上处于活动状态或曾处于活动状态，则不要在

仿真中设置同步操作。这是因为在结束仿真后，跟随轴跟随引导轴，而位置不会因叠加运动

而偏移。这会导致跟随轴上的位置发生设定值跳转。

如果使用的是同步操作，请使用运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”移
动跟随轴位置。
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启动仿真

要求

• 工艺对象已正确组态。

• 跟随轴是同步轴。

• 对于“同步“状态 (<TO>.StatusWord.X22 = TRUE) 下的工艺对象，同步操作处于激活状

态。

操作步骤

要在仿真模式下在跟随轴上设置同步操作，请按以下步骤操作：

1. 在“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业的“Slave”参数中，指定同步操作处于活动状态的
跟随轴。

2. 使引导轴进入静止状态（例如，通过“MC_Halt”作业实现）。

3. 通过“Enable”= TRUE 参数，开始对跟随轴上的同步操作进行仿真。此时引导轴必须停止。
只要同步操作处于活动状态，就会在运动控制指令中通过参数“InSimulation”= TRUE 和工艺对
象的“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X3 (InSimulation)”变量进行指示。
同步操作在仿真中保持有效，包括通过单轴作业触发运动或禁用引导轴和/或跟随轴（通过
“MC_Power.Enable”= FALSE 或“MC_Stop”作业）的情况，例如通过打开防护门。同步操作处于
“同步”状态（“MC_GearIn.InGear”= TRUE，“MC_GearInPos.InSync”= TRUE 或
“MC_CamIn.InSync”= TRUE，但“<TO>.StatusWord.X22”= FALSE）。

结束仿真

警告

机器损坏

如果仿真结束时跟随轴的位置不同于仿真开始时的位置，则会触发设定值阶跃变化，这会

导致机器损坏。

因此，在仿真结束时，请确保跟随轴的设定值与同步操作关系中的设定值相对应。

要求

• 跟随轴的设定位置与同步关系中的设定值一致。

• 该工艺对象已启用（“MC_Power.Enable”= TRUE）。

操作步骤

要在跟随轴上结束同步操作，请按以下步骤操作：

1. 使用“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业的参数“Enable”= FALSE 结束同步操作。
同步操作的设定值在跟随轴上直接有效。同步操作完成后，跟随轴不必再次同步。
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变量：正在对同步操作进行仿真 (S7-1500T)
工艺对象的以下变量与仿真相关：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X3 (InSimulation)

使用“MC_SynchronizedMotionSimulation”作业仿真跟随轴上的

同步操作

FALSE 不仿真

TRUE 仿真

指定附加主值 (S7-1500T)
要从应用叠加同步操作的主值，请使用运动控制指令“MC_LeadingValueAdditive”以及活动主

值循环指定跟随轴上的附加主值。附加主值包括位置、速度和加速度。

相关概述，请参见“同步操作中指令的操作模式 (页 2036)”部分。

参数输入

使用运动控制指令“MC_LeadingValueAdditive”的以下参数，可以确定附加主值：

• 在“Axis”参数处指定附加主值作用于的跟随轴。

• 可使用“Position”参数，定义附加位置值。

• 可使用“Velocity”参数，定义附加速度值。

• 可使用“Acceleration”参数，定义附加加速度值。

启动附加主值指定

使用“MC_LeadingValueAdditive”作业的“Enable”参数 = TRUE，将附加主值设置为有效。附加

主值将直接生效，而不受跟随轴的动态限制。

可独立于同步操作作业启动“MC_LeadingValueAdditive”作业。跟随轴上只能随时激活一个

“MC_LeadingValueAdditive”作业。
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附加主值指定期间

只要“Busy”参数= TRUE，位置、速度和加速度的默认值就有效。对指定值的更改将直接生效，

而无需考虑动态限值。活动的附加主值指定显示在工艺对象的

“<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X4 (LeadingValueAdditiveCommand)”变量

中。

“MC_LeadingValueAdditive”作业的效果取决于同步操作的状态：

同步操作状态 作用对象：

未激活或未决 • 同步的起始位置

• 跟随轴动态响应

同步 • 同步位置

• 相位

• 跟随轴动态响应

同步运动 • 相位

• 跟随轴动态响应

取消同步 • 跟随轴的停止位置

• 相位

• 跟随轴动态响应

通过主值切换，附加主值仍然保持有效。

结束附加主值指定

用“MC_LeadingValueAdditive”作业的参数“Enable”= FALSE 结束主值指定后，附加主值就直

接失效。

变量：附加主值 (S7-1500T)
以下工艺对象变量与附加主值相关：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Status
Word.X4 
(LeadingValueAdditiveCommand)

使用“MC_LeadingValueAdditive”作业实现的附加主值

FALSE 附加主值未激活

TRUE 附加主值有效

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Position

同步操作功能的有效主值位置
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状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Velocity

同步操作功能的有效主值速度

<TO>.StatusSynchronizedMotion.Effectiv
eLeadingValue.Acceleration

同步操作功能的有效主值加速度

6.1.4.7 跨 PLC 同步操作 (S7-1500T)

通过跨 PLC 同步操作，可以实现不同 CPU 上各轴之间的同步操作（齿轮传动或凸轮传动）。

在此，考虑到各自的同步操作功能，主值的所有跟随轴都彼此同步。所有跟随轴同时接收相

同的主值。可以在项目中的不同 CPU 上组态和操作跟随轴。也可以在同一项目的任何 CPU 上
组态引导轴。

下图以两个 CPU 上的两个跟随轴为例介绍了工作原理：

主值

引导轴和本地跟随轴 1 位于 CPU 1 上。引导轴和跟随轴 1 互连到同步操作。

引导轴可提供主值来实现跨 PLC 同步操作。主值通过主值报文基于采用 IRT 的 PROFINET IO 
传输到 CPU 2。
在 CPU 2 上，引导轴代理读取主值。跟随轴 2 与作为引导轴的引导轴代理本地互连。

跟随轴 1 和 2 是同步的，并且遵循相同的主值。

S7-1500 和 S7-1500T CPU 可以提供主值来实现跨 PLC 同步操作。需要使用 S7-1500T CPU 作
为通过主值代理接收主值的 CPU。在固件版本为 V2.8 及更高版本的 CPU 上，如果工艺版本

为 V5.0 及更高版本，则可以在工艺对象之间执行跨 PLC 同步操作。
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更多信息

有关跨 PLC 同步操作的设置和诊断（包括示例项目）的更多信息，请参见西门子工业在线支

持常见问题解答条目 109770938 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109770938)。

互连可能性 (S7-1500T)
下图显示了具有分布在多个 CPU 上不同同步操作功能的同步跟随轴的结构示意图：

 可在引导轴上组态的主值延迟（延迟时间）

由主值处理和传输产生的延迟时间

齿轮传动（示例）

可以互连定位轴、外部编码器或在 CPU 1 上作为引导轴的同步轴工艺对象。
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级联互连

通过级联互连，跟随轴会再次向引导轴代理提供跨 PLC 主值。为此，请使用虚拟轴。

上图显示了两个级联：引导轴与跟随轴 2 和 4 之间的互连是第一级联。虚拟跟随轴与跟随轴 3 
之间的互连是第二级联。

通信和时间响应

在主值的处理和传输过程中，在一个 CPU 的引导轴上生成主值与在其它 CPU 的引导轴代理

上为跟随轴提供主值之间会产生延迟时间。其它 CPU 的跟随轴会延迟一段时间接收主值。

原则上，每个级联的延迟时间为：

延迟时间 = 2 x 引导轴代理的 CPU 的应用周期

要在引导轴的 CPU 的本地跟随轴与其它 CPU 的跟随轴之间实现同步，而不在引导轴代理处

外推主值，可以在本地跟随轴的引导轴处延迟主值。延迟时间可通过这些可组态的延迟时间

进行补偿。

因此，在上图中，在 CPU 1 的引导轴上设置了延迟时间，将主值输出延迟到本地跟随轴 1 上。

此外，由于级联中存在 CPU 3，因此在 CPU 2 的虚拟跟随轴上设置了延迟时间。这样一来，

所有跟随轴都同时接收相同的主值。

在“主值互连”(Leading value interconnections) 下组态跟随轴的过程中，选择条目“延

迟”(Delayed) 作为耦合类型，从而延迟本地同步操作的主值。

建议：使用虚拟轴作为引导轴。

延迟时间

可以在互连概述 (页 2192)中计算和查看延迟时间。延迟时间的计算中包括引导轴代理和存

在的任何级联的应用周期。

或者，可以在引导轴和虚拟跟随轴上手动组态延迟时间。通过这种方式，例如，可以考虑特

定应用程序的其它要求。

根据设置的延迟时间，引导轴代理处的主值将自动内插或外推。自动内插和外推可确保所有

跟随轴的同步性。在互连总览中，为每个主值的路径 (页 2194)提供主值是内插还是外推的

指示。

说明

跟随值的偏差

如果为外推，则发生速度变化时，从值可能会出现偏差。如果为内插，则发生速度变化时，

从值不会出现偏差。
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如果在主值设置中延长了引导轴的延迟时间，则会导致引导轴代理处的外推时间缩短，或者

导致引导轴代理处的主值插补时间延长。这样会减小在加速和减速阶段的外推过程中出现的

跟随值偏差。

如果引导轴代理处的延迟时间延长，则会导致外推时间延长或插补时间缩短。

递归互连

当所有轴都激活时，引导轴通过递归互连成为其自身主值的跟随轴。在组态期间，递归互连

会显示在互连概述中。不能计算递归互连的延迟时间。

即使不同的同步组在不同的时间处于活动状态，在互连期间也仍可能会发生递归互连。在运

行期间未检测到多个 CPU 的递归互连。

不允许在运行期间有效的递归互连。

准备跨 PLC 同步操作 (S7-1500T)
对于跨 PLC 同步操作，除了用于引导轴和跟随轴的工艺对象之外，还需要每个附加 CPU 上
的引导轴代理工艺对象。

创建工艺对象时，会自动地创建“MC‑Servo [OB91]”组织块。通过每个 CPU 上的直接数据交

换建立通信时，这是必需项。

要求

• 已为引导轴创建了 CPU S7-1500 或 S7-1500T。
• 已为附加跟随轴创建了一个或多个 CPU S7-1500T。

操作步骤

要准备跨 PLC 同步操作，请按以下步骤操作：

1. 在第一个 CPU 上，创建以下工艺对象之一作为引导轴。

– 定位轴

– 同步轴

– 外部编码器 (S7‑1500T)
2. 如有必要，在第一个 CPU 上创建一个或多个同步轴工艺对象作为本地跟随轴。

3. 在每个附加 CPU 上创建一个引导轴代理工艺对象。

4. 在每个附加 CPU 上创建一个或多个同步轴工艺对象作为跟随轴。

5. 对于每个附加级联，创建一个同步轴工艺对象作为虚拟跟随轴，该轴将用作下一个级联的引
导轴。
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6. 组态非特定于同步操作的引导轴和跟随轴的组态参数。有关组态参数的说明，请参
见《S7-1500/S7-1500T 轴功能》文档 (页 1501)。

7. 通过直接数据交换建立通信 (页 2186)。
8. 组态主值的提供 (页 2189)。
9. 组态容差时间 (页 2191)。
10.设置延时时间 (页 2195)。

通过直接数据交换建立通信 (S7-1500T)
在跨 PLC 同步操作中，主值通过采用 IRT 的 PROFINET IO 传输。直接数据交换用于项目中 CPU 
之间的通信。通过直接数据交换进行通信时，在项目中提供一次主值，然后可以由同一总线

上的多个 CPU 接收。可以在不同的 CPU 上组态与同一主值互连的引导轴代理。此外，可以

通过同一总线在不同的 CPU 上提供不同引导轴的多个主值。CPU 必须在总线上并且属于同

一同步域。

对于连接的 CPU 之间所需的通信方向，必须先设置传输区域。可在多达八个不同的传输区

域提供主值。随后为引用相关传输区域的 CPU 创建输入和输出变量。然后可在组态引导轴

和引导轴代理时为传输区域选择这些变量。

之后，发送方 CPU 即为引导轴在其中提供主值的 CPU。而接收方 CPU 是引导轴代理在其中

读取主值的 CPU。

要求

• 已通过 PROFINET IO IRT 建立了网络。

• 已在网络视图和拓扑视图中连接了 CPU 的 IRT 端口。

• 已为所有 CPU 分配了相同的同步域。

• 已组态一个 CPU 作为同步主站。

• 已将所有其它 CPU 组态为同步从站。

• 已在所有 CPU 上创建了至少一个工艺对象。

说明

“MC-Servo [OB91]”组织块

创建工艺对象时，会自动创建 MC-Servo OB。

• 已在“常规 > 周期时间”(General > Cycle time) 下将“PROFINET IO-System (100)”的“与总

线同步”(Synchronous to the bus) 属性组态为 MC-Servo [OB91] 对应的所有 CPU 上的发

送时钟源。
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添加通信方向

要添加通信方向，请按以下步骤操作：

1. 打开网络视图中的“I/O 通信”(I/O communication) 选项卡。

2. 要创建从发送方 CPU 到接收方 CPU 的通信方向，请选择发送方 CPU。
3. 将接收方 CPU 拖放到相应 PROFINET 接口的“伙伴 2”(Partner 2) 表列的“在此处拖放或选择

设备”(Drop or select the device here) 字段中。
创建了从发送方 CPU 到接收方 CPU 的通信方向。

4. 对互连 CPU 之间所需的全部通信方向重复步骤 2 和 3。

说明

从接收方 CPU 到发送方 CPU 的通信方向

如有必要，还可以设置从接收方 CPU 到发送方 CPU 的通信方向，例如，用于传输应用程

序特定的状态信息。

组态传输区域

要组态传输区域，请按以下步骤操作：

1. 在网络视图中的“I/O 通信”(I/O communication) 选项卡中，选择所选 CPU 的通信方向。

2. 在巡视窗口中的“属性 > 常规 > 直接数据交换”(Properties > General > Direct data exchange) 
下输入名称来添加传输区域。

3. 对所有创建的组态方向重复步骤 1 和 2。
4. 在巡视窗口“属性 > 常规 > 直接数据交换 > <传输区域名称>”(Properties > General > Direct 

data exchange > <Name of transfer area>) 中组态创建的传输区域。

– 在“起始地址”(Start address) 字段中，定义发送方和接收方的已分配逻辑地址区域的

起始地址。

说明

同一级联中的多个接收方 CPU（1:n 关系）

如果多个接收方 CPU 接收到与发送方 CPU 相同的主值，则为发送方 CPU 和接收方 
CPU n 之间的传输区域选择的地址区域应与在“伙伴地址”(Partner address) 表列中“属

性 > 常规 > 直接数据交换”(Properties > General > Direct data exchange) 下为发送方 
CPU 和接收方 CPU 1 之间定义的区域相同。

– 在“组织块”(Organization block) 字段中，选择相应 CPU 的 MC-Servo OB。
– 在“数据长度 [字节]”(Data length [byte]) 字段中定义 48 字节的数据长度。
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5. 对创建的所有传输区域重复步骤 4。
6. 如果使用 SIMATIC Drive Controller，则设置 SINAMICS Integrated 的时钟系统：

– 在网络视图中选择 PROFIdrive Integrated。
– 在巡视窗口中，从“属性 > 常规 > 恒定总线周期时间”(Properties > General > Constant 

bus cycle time) 的“周期时间”(Cycle time) 下拉列表中，选择条目“PROFINET 接口 
[X150] 的发送时钟”(Send clock of the PROFINET interface [X150])。

创建变量

要创建发送方 CPU 的输出变量和接收方 CPU 的输入变量，请按照以下步骤操作：

1. 通过项目树“<CPU 的名称> > PLC 变量 > 显示所有变量”(<Name of CPU> > PLC tags > Show all 
tags) 打开 CPU 的 PLC 变量。
将打开“PLC 变量”(PLC tags) 表。

2. 在“名称”(Name) 列中输入新变量的名称。

3. 在“数据类型”(Data type) 列中，手动输入“DX_TEL_SyncOp”数据类型。

说明

数据类型“DX_TEL_SyncOp”
如果数据类型“DX_TEL_SyncOp”不可用，则已在上一次编译时删除。

要恢复“DX_TEL_SyncOp”数据类型，请添加一个 V5.0 及更高版本的工艺对象。在“PLC 变
量”(PLC tags) 表中使用此数据类型之后，可再次删除相应工艺对象。

4. 在“地址”(Address) 列中输入传输区域的已组态起始地址，并采用以下前 ：

– “%Q”，用于发送方 CPU 上的输出变量

– “%I”，用于接收方 CPU 上的输入变量

5. 针对所有已组态传输区域的相应发送方和接收方 CPU 重复步骤 1 到 4。

结果

已通过直接数据交换建立通信。在引导轴和引导轴代理组态期间，现在可以在表列中或在“工

艺对象 > 组态 > 主值设置”(Technology object > Configuration > Leading value settings) 下的

“传输区域”(Transfer area) 下拉列表中为传输区域选择已组态的变量。

如果没有在 CPU 上创建工艺对象，则在编译软件时会删除 MC-Servo OB。在这种情况下，为

了能够检查设置的通信，请仅编译硬件。

更多信息

有关“直接数据交换”主题的更多信息，请参见《使用 STEP 7 组态 SIMATIC PROFINET》功

能手册 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/49948856)。
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组态主值和互连轴的提供 (S7-1500T)
下文介绍如何通过一个或多个级联来连接跨 PLC 同步操作所涉及的主值和轴。

要求

• 已在 CPU 之间建立直接数据交换。

• 已在第一个 CPU（S7-1500、S7-1500T）上，创建以下工艺对象之一作为引导轴。

– 定位轴

– 同步轴

– 外部编码器

建议：已将引导轴组态为虚拟轴。

• 已在第一个 CPU 上创建一个或多个同步轴工艺对象作为本地跟随轴。

• 已在每个附加 CPU (S7-1500T) 上创建一个引导轴代理工艺对象。

• 已在每个附加 CPU 上创建一个或多个同步轴工艺对象作为跟随轴。

• 对于每个附加级联，已创建一个同步轴工艺对象作为虚拟跟随轴，该轴将用作下一个级

联的引导轴。

• 已正确组态工艺对象。

提供跨 PLC 主值

要跨 PLC 使用引导轴的主值，请按以下操作操作：

1. 打开引导轴的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值设置”(Technology object > Configuration > 
Leading value settings)。

2. 要在“主值的提供”(Provision of leading value) 区域的表格中显示第 2 到第 8 行，请选中“显
示所有传输区域”(Show all transfer areas) 复选框。

3. 在“提供主值”(Provide leading value) 表列中，选中相应传输区域的复选框。 
4. 在“传输区域”(Transfer area) 表列中，从下拉列表中选择为直接数据交换创建的 CPU 输出变

量。

互连本地跟随轴

要在引导轴的 CPU 上互连本地跟随轴，请按以下步骤操作：

1. 打开本地跟随轴的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > 
Configuration > Leading value interconnections)。

2. 在“可能的主值”(Possible leading values) 表列中，选择引导轴。

3. 在“耦合类型”(Type of coupling) 表列中，选择条目“延迟”(Delayed)。
4. 对所有本地跟随轴重复步骤 1 至 3。
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互连引导轴代理

要将引导轴代理与其它 CPU 互连，请按以下步骤操作：

1. 打开引导轴代理的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值设置”(Technology object > 
Configuration > Leading value settings)。

2. 在“传输区域”(Transfer area) 下拉列表的“主值的提供”(Provision of leading value) 区域中，
选择为直接数据交换创建的 CPU 输入变量。

3. 对同一级联的所有引导轴代理重复步骤 1 和 2。

互连其它 CPU 的跟随轴

要互连引导轴的 CPU 上未组态的跟随轴，请按以下步骤操作：

1. 打开跟随轴的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > Configuration > 
Leading value interconnections)。

2. 在“可能的主值”(Possible leading values) 表列中，选择 CPU 的备用引导轴。
在表格列“主值源”(Leading value source) 中，显示提供主值的引导轴（<CPU 名称>.<工艺对
象名称>）。“耦合类型”(Type of coupling) 表列中已预设“设定值”(Setpoint) 条目。

3. 在带有图标  的表格列中，选择是否应在互连概述 (页 2191)中计算延时时间时考虑该主值
互连。

4. 对同一级联的所有跟随轴重复步骤 1 到 3。

互连用作下一个级联引导轴的虚拟跟随轴

要互连用作下一个级联引导轴的虚拟跟随轴，请按以下步骤操作：

1. 打开虚拟跟随轴的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > 
Configuration > Leading value interconnections)。

2. 在“可能的主值”(Possible leading values) 表列中，选择 CPU 的备用引导轴。
在表格列“主值源”(Leading value source) 中，显示提供主值的引导轴（<CPU 名称>.<工艺对
象名称>）。“耦合类型”(Type of coupling) 表列中已预设“设定值”(Setpoint) 条目。

3. 在带有图标  的表格列中，选择是否应在互连概述中计算延时时间时考虑该主值互连。

4. 切换到虚拟跟随轴的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值设置”(Technology object > 
Configuration > Leading value settings)。

5. 要在“主值的提供”(Provision of leading value) 区域的表格中显示第 2 到第 8 行，请选中“显
示所有传输区域”(Show all transfer areas) 复选框。

6. 在“提供主值”(Provide leading value) 表列中，选中相应传输区域的复选框。

7. 在“传输区域”(Transfer area) 表列中，从下拉列表中选择为直接数据交换创建的 CPU 输出变
量。

8. 对下一个级联的所有引导轴代理重复“互连引导轴代理”部分所述的步骤。

9. 对下一个级联的所有跟随轴重复“互连其它 CPU 的跟随轴”部分所述的步骤。

10.对所有其它级联重复步骤 1 至 9。
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组态容差时间 (S7-1500T)
如果在跨 PLC 同步操作期间外部主值无效或发生通信错误，则在一段容差时间后输出工艺报

警 900（“主值无效”(Leading values invalid)）。可以在引导轴代理工艺对象上组态此容差

时间。

操作步骤

要组态容差时间，请按以下步骤操作：

1. 打开引导轴代理的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值设置”(Technology object > 
Configuration > Leading value settings)。

2. 在“主值监视”(Leading value monitoring) 区域中，在“容差时间无效主值”(Tolerance time 
invalid leading value) 输入字段中输入希望主值保持有效的容差时间。

说明

主值的推断

请注意，在容差时间内仍将推断主值，并且跟随轴继续移动。

因此，尽量缩短容差时间。

3. 对其它所有引导轴代理重复步骤 1 和 2。

使用互连概述表 (S7-1500T)

打开互连概述 (S7-1500T)
互连概述包含互连的引导轴和跟随轴及其 CPU 分配的概述。在互连概述中，还可触发延迟

时间的系统计算。

要求

• 已在项目中为以下内容创建了工艺对象：

– 引导轴

– 跟随轴

– 引导轴代理

• 已将 CPU 和工艺对象彼此互连。
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步骤

要打开互连概述，请按以下步骤操作：

1. 在项目导航中选择以下工艺对象之一：

– 定位轴

– 同步轴

– 外部编码器

– 引导轴代理

2. 从快捷菜单中选择“互连概述”(Interconnection overview) 命令。

结果

互连概述将打开。

互连概述 (S7-1500T)
互连概述包含以表格形式列出的互连引导轴和跟随轴及其 CPU 分配的概述。

工具栏

互连概述顶部的工具栏提供以下功能的按钮：

按钮 说明

可使用此图标更新互连概述的视图。

计算延迟时间 可使用此按钮触发延迟时间的计算。

仅在工艺对象组态期间在“主值设置”(Leading value settings) 下选

中“允许系统计算”(Allow system calculation) 复选框时才会计算延

迟时间。

仅当值不是当前值并且工艺对象未递归连接时，才可以触发延迟时

间的计算。
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过滤视图

在表中，可通过以下选项过滤互连概述的视图：

字段 说明

输入文本过滤器 在该字段中，输入用于过滤视图的术语。

显示延迟时间 选中此复选框以显示包含延迟时间的“延迟时间”(Delay time) 列。

显示本地同步操作 选中此复选框后，除了显示跨 PLC 主值互连外，还可显示本地主值

互连。

互连概述表

互连概述表包含以下信息和功能：

列 说明

主值源  
 PLC 该列显示引导轴的 CPU。
引导轴 该列显示引导轴的名称。

可通过链接打开工艺对象的组态。

如果该图标显示在“引导轴”(Leading axis) 列中，则延迟时

间的系统计算中将不考虑互连。

在引导轴的组态中，未在“主值设置”(Leading value 
settings) 下选中“允许系统计算”(Allow system 
calculation) 复选框。

DT 该列显示延迟时间（单位为 ms）。

仅当选中“显示延迟时间”(Show delay times) 复选框时，该列才会

显示。

主值输出 该列显示主值输出的类型和传输区域的编号。

接收方  
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列 说明

 PLC 该列显示跟随轴的 CPU。
跟随轴 该列显示跟随轴的名称。

可通过链接打开工艺对象的组态。

路径 选择某一行时，该列中将显示图标 。可使用此图标打开“路

径”(Routes) 区域。

引导轴代理 该列中将显示引导轴代理的名称。

可通过链接打开工艺对象的组态。

如果该图标显示在“引导轴代理”(Leading axis proxy) 列
中，则延迟时间的系统计算中将不考虑互连。

在引导轴代理的组态中，未在“主值设置”(Leading value 
settings) 下选中“允许系统计算”(Allow system 
calculation) 复选框。

DT 该列显示延迟时间（单位为 ms）。

仅当选中“显示延迟时间”(Show delay times) 复选框时，该列才会

显示。

互连 如果该图标显示在“互连”(Interconnection) 列中，则互连

将受到递归影响。

如果该图标显示在“互连”(Interconnection) 列中，则互连

将受到递归影响，但延迟时间的计算中将排除至少一个互

连。

如果该图标显示在“互连”(Interconnection) 列中，则延迟

时间的系统计算中将不考虑互连。

可通过该图标打开跟随轴的组态。

如果组态的延迟时间与计算的延迟时间一致，则该列中将显示图

标 。

在“无法明确主值源”(Leading value source cannot be clearly determined) 区域显示的互连

通常主值源不唯一，例如由于一个引导轴代理连接了多个引导轴所致。因此，仅当互连的主

值源不唯一时才会显示该区域。

显示路径 (S7-1500T)
所选跟随轴的主值的路径显示在表格下方区域的互连概览。主值的跟踪路径为从跟随轴回到

引导轴源。如果有多条路径，则这些路径会紧挨着显示。
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操作步骤

要显示跟随轴的当前路径，请按以下步骤操作：

1. 在表中选择相应跟随轴对应的行。

2. 要显示路径，可单击“路径”(Routes) 列中的图标 。

结果

所有路径都会显示在所选跟随轴的表格下方区域中。受递归影响的路径将不显示。

在路径下方指示主值是内插还是外推：

• 如果所有级联均内插，则显示“内插”(Interpolated)。
• 如果至少一个级联外推，则显示“外推”(Extrapolated)。

设置延迟时间 (S7-1500T)
可以在互连概述中计算和查看延时时间。或者，可以在引导轴和虚拟跟随轴上手动组态延时

时间。根据设置的延时时间，引导轴代理处的主值将自动内插或推断。

要求

• 已将 CPU 和工艺对象彼此互连。

• 除延时时间外，工艺对象均已完全组态。

计算延时时间

要计算延时时间，请按以下操作步骤：

1. 打开引导轴的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值设置”(Technology object > Configuration > 
Leading value settings)。

2. 在“本地主值的延时时间”(Delay time of local leading value) 区域中，选中“允许系统计
算”(Allow system calculation) 复选框。

3. 对所有引导轴代理和所有用作附加级联引导轴的虚拟跟随轴重复步骤 1 和 2。
4. 打开非本地跟随轴的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值互连”(Technology object > 

Configuration > Leading value interconnections)。
5. 对于带有符号  的表格列的引导轴代理工艺对象，选择在计算延时时间时是否应考虑此主值

互连。

6. 对所有其它非本地跟随轴重复步骤 4 和 5。
7. 要打开互连概述，请单击链接“互连概述”(Interconnection overview)。
8. 要计算延时时间，请单击互连概述中的“计算延时时间”(Calculate delay times) 按钮。
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9. 在互连概述的“DT”列中检查计算的延时时间。

10.在路径中，检查主值在引导轴代理 (<TO>.StatusExternalLeadingValue.AdjustmentTime) 上进
行内插还是推断。

组态延时时间

例如，如需调整延时时间，并考虑到特殊应用程序的其它要求，请按以下步骤进行操作：

1. 打开引导轴的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值设置”(Technology object > Configuration > 
Leading value settings)。

2. 清除“本地主值的延时时间”(Delay time of local leading value) 区域中的“允许系统计
算”(Allow system calculation) 复选框。

3. 在“延时时间”(Delay time) 输入字段中输入相应值。
输入的延时时间用于确定本地跟随轴的主值的输出延迟 
(<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.LocalLeadingValueDelayTime)。

4. 对所有用作附加级联引导轴的虚拟跟随轴重复步骤 1 到 3。
5. 打开引导轴代理的组态窗口“工艺对象 > 组态 > 主值设置”(Technology object > 

Configuration > Leading value settings)。
6. 清除“本地主值的延时时间”(Delay time of local leading value) 区域中的“允许系统计

算”(Allow system calculation) 复选框。

7. 在“延时时间”(Delay time) (<TO>.Parameter.LocalLeadingValueDelayTime) 输入字段中，输
入在用作附加级联的引导轴的本地虚拟跟随轴上设置的延时时间。
输入的延时时间用于确定本地跟随轴的主值的输出延迟 
(<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.LocalLeadingValueDelayTime)。

8. 要打开互连概述，请单击链接“互连概述”(Interconnection overview)。
9. 在互连概述的“DT”列中检查延时时间。

10.在路径中，检查主值在引导轴代理 (<TO>.StatusExternalLeadingValue.AdjustmentTime) 上进
行内插还是推断。

变量：跨 PLC 同步操作 (S7-1500T)

定位轴/同步轴/外部编码器

定位轴、同步轴和外部编码器的以下变量与跨 PLC 同步操作相关：

变量 说明

<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.Interfac
e[1..8].EnableLeadingValueOutput

提供跨 PLC 主值

FALSE ×
TRUE √
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变量 说明

<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.Interfac
e[1..8].AddressOut

跨 PLC 同步操作的报文的输出地址

<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.LocalLea
dingValueDelayTime

采用延迟主值的设定值耦合的延时时间

<TO>.StatusProvidedLeadingValue.DelayedLea
dingValue.Position

所提供主值的位置

<TO>.StatusProvidedLeadingValue.DelayedLea
dingValue.Velocity

所提供主值的速度

<TO>.StatusProvidedLeadingValue.DelayedLea
dingValue.Acceleration

所提供主值的加速度

引导轴代理

以下引导轴代理工艺对象变量与跨 PLC 同步操作相关：

变量 说明

<TO>.Position 用于本地同步操作的主值的位置

<TO>.Velocity 用于本地同步操作的主值的速度

<TO>.Acceleration 用于本地同步操作的主值的加速度

<TO>.Interface.AddressIn 外部主值的报文的输入地址

<TO>.Parameter.LocalLeadingValueDelayTime 主值输出在本地跟随轴上的延时时间，而本地跟随轴反过来

又提供主值

<TO>.Parameter.ToleranceTimeExternalLeadin
gValueInvalid

外部主值变为无效时触发工艺报警前的容差时间

<TO>.StatusExternalLeadingValue.ModuloLen
gth

外部主值的模数长度

<TO>.StatusExternalLeadingValue.ModuloStart
Value

外部主值的模数起始值

<TO>.StatusExternalLeadingValue.Adjustment
Time

外部主值经过的调节时间

< 0 此时将内插外部主值。

> 0 此时将推断外部主值。

<TO>.StatusWord.X4 (LeadingValueValid) 外部主值的有效性

0 主值不存在或者无效

1 主值存在且有效
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变量 说明

<TO>.StatusWord.X5 (LeadingValueModulo) 模数功能 
0 无模数功能的主值

1 有模数功能的主值

<TO>.StatusWord.X6 (LeadingAxisControl) 跟随模式

0 引导轴处于跟随模式下

1 引导轴未处于跟随模式下

6.1.4.8 诊断 (S7-1500, S7-1500T)

运动控制诊断的说明仅限于 TIA Portal 中工艺对象的诊断视图、工艺报警和运动控制指令的

错误检测。

有关以下说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 (页 1501)文档：

• 诊断方式

• 工艺报警

• 运动控制指令中的错误 ID
有关 S7‑1500 CPU 系统诊断的详细说明，请参见功能手册《诊断 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/59192926)》。

同步轴工艺对象 (S7-1500, S7-1500T)

状态和错误位 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位”(Technology object > Diagnostics 
> Status and error bits) 诊断功能监视工艺对象的状态和错误消息。在线操作时可使用诊断

功能。

下表列出了状态和错误消息的含义。括号中为相关的工艺对象变量。
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轴状态

下表列出了可能的轴状态值：

状态 说明

仿真激活 在 CPU 中对轴进行仿真。设定值未输出至驱动装置。

(<TO>.StatusWord.X25 (AxisSimulation))
已启用 该工艺对象已启用。用户可基于运动作业移动轴。

(<TO>.StatusWord.X0 (Enable))
位置控制模式 轴处于位置控制的模式。

（反转 <TO>.StatusWord.X28 (NonPositionControlled)）
已回原点 工艺对象已回原点。成功创建了工艺对象的位置与机械位置之间的

关系。

(<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone))
错误 工艺对象中发生错误。有关错误的详细信息，请参见“错误”(Error) 

区域和该工艺对象的“<TO>.ErrorDetail.Number”和
“<TO>.ErrorDetail.Reaction”变量。

 (<TO>.StatusWord.X1 (Error))
重新启动已激活 正在对工艺对象进行重新初始化。

(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive))
轴控制面板已启用 已激活轴控制面板。轴控制面板将对工艺对象进行主控制。无法通

过用户程序对轴进行控制。

(<TO>.StatusWord.X4 (ControlPanelActive))
驱动装置就绪 驱动装置已准备就绪，可以执行设定值。

(<TO>.StatusDrive.InOperation)
编码器值有效 实际编码器值有效。

(<TO>.StatusSensor[1].State)
编码器值有效 
(S7‑1500T)

编码器 1、编码器 2、编码器 3 或编码器 4 的实际编码器值有效。

(<TO>.StatusSensor[1..4].State)
激活编码器 
(S7‑1500T)

实际可操作的编码器为编码器 1、编码器 2、编码器 3 或变码器 4。
(<TO>.OperativeSensor)
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状态 说明

编码器值已回原点 编码器通过以下回原点类型之一实现回原点：

• 主动回原点

• 被动回原点

• 绝对编码器调整

• 增量式编码器调整

(<TO>.StatusSensor[1].Adjusted)
编码器回原点 
(S7-1500T)

编码器 1、编码器 2、编码器 3 或编码器 4 通过以下回原点类型之

一实现回原点：

• 主动回原点

• 被动回原点

• 绝对编码器调整

• 增量式编码器调整

(<TO>.StatusSensor[1..4].Adjusted)
需要重新启动 与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更改。

(<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged))

状态限位开关

下表列出了启用软限位开关和硬限位开关的可能情况：

状态 说明

逼近了负方向上的软

限位开关位置

已逼近负方向上的软限位开关位置。

(<TO>.StatusWord.X15 (SWLimitMinActive))
逼近了正方向上的软

限位开关位置

已逼近正方向上的软限位开关位置。

(<TO>.StatusWord.X16 (SWLimitMaxActive))
已逼近负方向上的硬

限位开关位置

已从负方向上逼近或超出硬限位开关。

(<TO>.StatusWord.X17 (HWLimitMinActive))
逼近了正方向上的硬

限位开关位置

已从正方向上逼近或超出硬限位开关。

(<TO>.StatusWord.X18 (HWLimitMaxActive))
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运动状态

下表列出了可能的轴运动状态值：

状态 说明

已完成（作业未运行）该工艺对象处未激活任何作业

(<TO>.StatusWord.X6 (Done))
回原点作业 工艺对象正在通过运动控制指令“MC_Home”或轴控制面板执行回原

点作业。

(<TO>.StatusWord.X11 (HomingCommand))
点动 轴正通过运动控制指令“MC_MoveJog”的点动模式作业进行移动。

(<TO>.StatusWord.X9 (JogCommand))
转速设定值 通过运动控制指令“MC_MoveVelocity”的速度规范作业或者通过轴控

制面板，对轴进行移动。

(<TO>.StatusWord.X10 (VelocityCommand))
定位作业 通过运动控制指令“MC_MoveAbsolute”或“MC_MoveRelative”的定

位作业或者通过轴控制面板，对轴进行移动。

(<TO>.StatusWord.X8 (PositioningCommand))
恒定速度 轴以恒定速度移动或静止不动。

(<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity))
停止 轴处于静止状态。

(<TO>.StatusWord.X7 (StandStill))
正在加速 轴正在加速。

(<TO>.StatusWord.X13 (Accelerating))
正在减速 轴正在减速。

(<TO>.StatusWord.X14 (Decelerating))
扭矩限值激活 至少预设力/力矩限制的阈值（默认为 90%）作用在轴上。

(<TO>.StatusWord.X27 (InLimitation))
停止作业处于激活状

态

通过运动控制指令“MC_Stop”停止并禁用轴。

(<TO>.StatusWord2.X0 (StopCommand))
叠加运动 轴运动通过至少一个重叠的运动控制指令叠加。（OR 逻辑运算）

(<TO>.StatusWord.X23 (MoveSuperimposedCommand)) 
(<TO>.StatusWord2.X6 (MotionInSuperimposedCommand)) 
(<TO>.StatusWord2.X7 (HaltSuperimposedCommand)) 
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同步操作状态

状态 说明

同步 轴会同步为引导轴的主值。

(<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing))
同步 轴与引导轴同步，并与引导轴同步移动。

(<TO>.StatusWord.X22 (Synchronous))
取消同步 (S7‑1500T) 轴与引导轴的主值取消同步。

(<TO>.StatusWord2.X1 (DesynchronizingCommand))
同步未决 (S7‑1500T) 等待同步操作，直到主值到达同步的起始位置。

(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState.X2 
(GearInPosWaiting); 
<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState.X3 
(CamInWaiting))

取消同步未决 
(S7‑1500T)

取消同步作业未决，直到主值到达取消同步的起始位置。

(<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState.X4 
(GearOutWaiting); 
<TO>.StatusSynchronizedMotion.WaitingFunctionState.X5 
(CamOutWaiting))

附加主值有效 
(S7‑1500T)

轴通过运动控制指令“MC_LeadingValueAdditive”接收附加主值。

(<TO>.StatusSynchronizedMotion.StatusWord.X4 
(LeadingValueAdditiveCommand))

主值偏移 (S7-1500T) 主值偏移通过运动控制指令“MC_PhasingAbsolute”或
“MC_PhasingRelative”实现。

(<TO>.StatusWord.X24 (PhasingCommand))
主值偏移未决 
(S7‑1500T)

用于主值偏移的作业正在等待。

(<TO>.StatusWord2.X3 (PhasingCommandWaiting))
从值偏移 (S7-1500T) 从值偏移通过运动控制指令“MC_OffsetAbsolute”或

“MC_OffsetRelative”实现。

(<TO>.StatusWord2.X4 (OffsetCommand))
从值偏移未决 
(S7‑1500T)

用于从值偏移的作业正在等待。

(<TO>.StatusWord2.X5 (OffsetCommandWaiting))

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2202 编程和操作手册, 11/2022



错误

下表列出了可能的错误：

错误 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault))
组态 发生组态错误。

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault))
用户程序 用户程序的运动控制指令中发生错误，或在使用该指令的过程中出

错。

(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault))
驱动装置 驱动装置发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X4 (DriveFault))
编码器 编码器系统中发生错误。

(<TO>.StatusSensor[1].Error)
编码器 (S7‑1500T) 编码器 1、编码器 2、编码器 3 或编码器 4 的编码器系统出错。

(<TO>.StatusSensor[1..4].Error)
数据交换 与所连接设备进行通信时出错。

(<TO>.ErrorWord.X7 (CommunicationFault))
I/O 访问逻辑地址时发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError))
作业被拒绝 作业无法执行。

由于不符合必要的要求，因此无法执行运动控制指令（例如，工艺

对象未回原点）。

(<TO>.ErrorWord.X3 (CommandNotAccepted))
回原点 回原点过程中出错。

(<TO>.ErrorWord.X10 (HomingFault))
定位 在定位运动的结束位置处，定位轴定位错误。

(<TO>.ErrorWord.X12 (PositioningFault))
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错误 说明

动态限值 动态值将限制为相应动态限值。

(<TO>.ErrorWord.X6 (DynamicError))
跟随误差 超出了允许的 大跟随误差。

(<TO>.ErrorWord.X11 (FollowingErrorFault))
软限位开关 已到达软限位开关。

(<TO>.ErrorWord.X8 (SWLimit))
硬限位开关 已到达或超过硬限位开关位置。

(<TO>.ErrorWord.X9 (HWLimit))
适配 数据适配过程中出错。

(<TO>.ErrorWord.X15 (AdaptionError))
同步 同步过程中出错。为相应运动控制指令指定的引导轴未组态为可能

的引导轴。

(<TO>.ErrorWord.X14 (SynchronousError))

警告

下表列出了可能的警告：

警告 说明

组态 在一定的时间内可以在内部调整一个或多个组态参数。

(<TO>.WarningWord.X1 (ConfigWarning))
作业被拒绝 作业无法执行。

由于不符合必要的要求，因此无法执行运动控制指令。

(<TO>.WarningWord.X3 (CommandNotAccepted))
动态限值 动态值将限制为相应动态限值。

(<TO>.WarningWord.X6 (DynamicWarning))
同步 同步过程中出错。为相应运动控制指令指定的引导轴未组态为可能

的引导轴。

(<TO>.WarningWord.X14 (SynchronousWarning))

报警显示

要获取更多信息和对错误进行确认，可以通过单击“报警显示”(Alarm display) 链接访问巡

视窗口。
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更多信息

有关评估各个状态位的选项，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档中

的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。

运动状态 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > 
Motion status) 诊断功能监视轴的运动状态。在线操作中具有诊断功能。 

“设定值”(Setpoints) 区域

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

目标位置 激活的定位作业的当前目标位置

目标位置值仅在执行定位作业时有效。

(<TO>.StatusPositioning.TargetPosition)
位置设定值 轴的位置设定值

(<TO>.Position)
速度设定值 轴的速度设定值

(<TO>.Velocity)
速度超驰 速度规范的修正百分比值

运动控制指令中指定的速度设定值或轴控制面板上设定的速度设定

值与超驰信号发生叠加，并以百分比的形式进行更正。有效的速度

更正值范围为 0.0 % 到 200.0 %。

(<TO>.Override.Velocity)
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“当前值”(Current values) 区域

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

工作编码器 轴中工作编码器

(<TO>.OperativeSensor)
实际位置 轴的实际位置

如果工艺对象未回零，则该值将显示为启用工艺对象时所在的位

置。 
(<TO>.ActualPosition)

实际速度 轴的实际速度

(<TO>.ActualVelocity)
跟随误差 轴的跟随误差

(<TO>.StatusPositioning.FollowingError)

“动态限值”(Dynamic limits) 区域

此区域显示动态参数的限值。

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

速度 组态的 大速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity)
加速度 组态的 大加速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxAcceleration)
减速度 组态的 大减速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration)
加加速度 组态的 大加加速度

(<TO>.DynamicLimits.MaxJerk)

PROFIdrive 报文 (S7-1500, S7-1500T)
在 TIA Portal 中，“工艺对象 > 诊断 > PROFIdrive 报文”(Technology object > Diagnostics > 
PROFIdrive telegram) 诊断功能用于监视驱动器和编码器返回的 PROFIdrive 报文。在线操作

中将显示该诊断功能。
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“驱动器”(Drive) 区域 
在此区域中，将显示驱动器返回给控制器的 PROFIdrive 报文中所包含的以下参数：

• 状态字“ZSW1”和“ZSW2”
• 将输出到驱动器的速度设定值 (NSET)
• 从驱动器发送信号的实际速度 (NACT)

“编码器”(Encoder) 区域

在此区域中，将显示编码器返回给控制器的 PROFIdrive 报文中所包含的以下参数：

• 状态字“Gx_ZSW”
• 实际位置值“Gx_XIST1”（周期性实际编码器值）

• 实际位置值“Gx_XIST2”（绝对值编码器值）

区域“编码器 1”至“编码器 4”(S7-1500T)
“编码器 1”到“编码器 4”区域显示了从相应编码器到控制器的 PROFIdrive 报文中的以下参数：

• 状态字“Gx_ZSW”
• 实际位置值“Gx_XIST1”（周期性实际编码器值）

• 实际位置值“Gx_XIST2”（绝对值编码器值）

凸轮工艺对象 (S7-1500T)

凸轮诊断的应用 (S7-1500T)
在凸轮诊断中，可利用离线和在线工艺对象数据块来监视和分析凸轮的有效点和段。这些值

以表格和图形的形式呈现，用以反映插补的离线或在线工艺对象数据块参数。

TIA Portal 中的凸轮诊断会对当前工艺对象数据块参数进行独立插补。诊断不依赖于 SIMATIC 
S7-1500T 中的插补，这一点与凸轮编辑器有所不同。插补始终引用工艺对象数据块中的当

前值，即所谓的快照。

插补时考虑以下参数。

• <TO>.Point[i]
• <TO>.Segment[i]
• <TO>.VaildPoint[i] 
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• <TO>.ValidSegment[i]
• <TO>.InterpolationSettings

说明

本章中使用的术语“凸轮”适用于“TO_Cam”和“TO_Cam_10k”类型的工艺对象。

调用诊断

可以按以下方式调用诊断：

• “项目树 > 项目 > 工艺对象 > 凸轮 > 诊断”(Project tree > Project> Technology objects > 
Cam > Diagnostics)

可能的离线应用

采用列表和图形的形式呈现项目中凸轮的有效起始值。

说明

在凸轮编辑器中更改值后，必须编译凸轮。即使没有控制器或 PLCSIM，也会自动对凸轮进

行插补。 

离线时，用户可以：

• 检查凸轮的插补

• 明确相同主值的点和段

• 检查计算出的速度、加速度和加加速度

• 查看和比较保存的快照

• 检查凸轮之间的过渡，例如更换凸轮时的连续性

可能的在线应用

采用列表和图形的形式在线呈现项目中凸轮的有效起始值和实际值。

在线时，用户还可以：

• 检查用于在用户程序中计算凸轮（例如，计算段系数）的算法

• 将运行时生成的曲线与预期曲线进行比较

• 监视状态位和错误位
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• 根据主值范围对点和段进行排序，即使未根据工艺对象数据块中的索引按升序对其进行

定义也如此。

• 捕捉、保存和比较快照。这些快照稍后可以在关闭 TIA Portal 项目或更改凸轮元素后用于

记录和其它诊断。

诊断结构 (S7-1500T)
凸轮诊断包括四个区域：

① 带工具栏的有效点和段列表

② 带工具栏的曲线图

③ 元素比较

④ 巡视窗口

有效点和段列表

在此列表中，可以找到离线和在线 DB 中的所有有效点和段以及已保存的快照。由于可以显

示离线组态值和多个快照，因此会提供可展开的标题。
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该列表包括以下几列：

表格列 说明

类型 在此列中，符号类型与凸轮编辑器中的符号所对应的符号一起显示。

可识别出以下元素类型：

• 点

• 线

• 正弦

• 折线

元素  点或段显示在此列中。

起始值 点的 x 值和段的 x 小值显示在此列中。 
值 点的 y 值显示在此列中。展开段时，将显示以下详细信息：

• x  小值

• x  大值

• a0
• a1
• a2
• a3
• a4
• a5
• a6
• sineAmplitude
• sinePeriod
• sinePhase
在此列中，可以选择点/段以进行比较 (页 2218)。

排序

可按升序或降序对“元素”(Element) 和“起始值”(Start value) 列中的点和段进行排序。

工具栏

有效点和段列表顶部的工具栏提供以下功能的按钮：

符号 功能 说明

监视开/关 启动/结束凸轮监视。

更新在线曲线 更新在线快照。
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符号 功能 说明

打印 将打开“打印 (页 2223)”(Print) 对
话框。

所选对象的链接列表和图形显示 如果启用了耦合功能并且在曲线图

中选择了一个元素，则该元素会自

动滚动到有效点和段列表中。

注：仅当列表中包含的条目过多以

致无法全部显示时，此功能才启用。

选择过滤器 可以选择定义的过滤器。 
定义过滤器 将打开“定义过滤器 

(页 2217)”(Define filter) 对话框。

曲线图

曲线图中显示离线快照、在线快照和保存的快照。

工艺对象数据块中的所有有效数据均以图形形式呈现为一条曲线。曲线图中显示的曲线可以

反映位置规范、位置、速度、加速度和加加速度。在巡视窗口中，可以设置所示曲线的参数。

可使用工具栏上的  图标来显示或隐藏图例。

说明

刷新离线视图中显示的曲线

如果更改离线工艺对象数据块中的值，则会自动重新加载离线快照。在凸轮编辑器中更改参

数后，必须编译凸轮。参数随后会自动传输到工艺对象数据块。

工具栏

曲线图顶部的工具栏提供以下功能的按钮：

符号 功能 说明

移动视图 使用拖放功能移动视图 
要将任何一种工具切换为“移动视图”(Move 
view) 工具，可按下 <Esc> 键。

激活缩放选择 放大所选区域

激活垂直缩放 垂直放大所选区域，不在水平方向上缩放

或者：按住 <Ctrl> 的同时按下鼠标按钮，并

拖放到纵坐标处
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符号 功能 说明

激活水平缩放 水平放大所选区域，不在垂直方向上缩放

或者：按住 <Ctrl> 的同时按下鼠标按钮，并

拖放到横坐标处

放大 (Zoom in) 放大显示

或者：按住 <Ctrl> 的同时在曲线图中向上滚

动鼠标滚轮

缩小 (Zoom out) 缩小显示

或者：按住 <Ctrl> 的同时在曲线图中向下滚

动鼠标滚轮

全部显示 显示整个定义和值范围

放大曲线 放大到在图例中选择的曲线的以下值范围

视图：包含位置的图形 显示一个具有以下凸轮曲线的图形（已在诊

断中打开）： 
• 位置规范

• 有效位置

视图：包含全部曲线的图形 显示一个具有以下凸轮曲线的图形（已在诊

断中打开）： 
• 位置规范

• 有效位置

• 有效速度

• 有效加速度

• 有效加加速度

视图：四个包含全部曲线的图形 显示四个具有以下凸轮曲线的图形（已在诊

断中打开）：

• 带有位置规范和有效位置的图形

• 包含有效速度的图形

• 包含有效加速度的图形

• 包含有效加加速度的图形

垂直测量线 显示和移动垂直测量线

按住鼠标左键并拖动，以绘制测量范围。可

以移动测量线的垂直位置。 
测量线位置的函数值显示在该图中。差异显

示在测量线之间。
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符号 功能 说明

水平测量线 显示和移动水平测量线

按住鼠标左键并拖动，以绘制测量范围。可

以移动测量线的水平位置。

测量线位置的函数值显示在该图中。差异显

示在测量线之间。

显示图例 在曲线图中显示或隐藏图例。

要在纵坐标上显示特定曲线的值，可单击图

例中相应曲线的名称。

显示状态和错误位 显示和隐藏诊断窗口“状态和错误位 
(页 2214)”
可使用“状态和错误位”(Status and error 
bits) 诊断窗口监视工艺对象的状态。

保存窗口设置 保存显示设置。

元素比较

元素比较结果位于曲线图下方。可选择单个点和段来分析和比较元素 (页 2218)：

巡视窗口

在巡视窗口中，可在“常规”(General) 选项卡中对管理快照 (页 2221)进行管理。可以在有

效点和段列表以及曲线图中单独设置小数位。

在线视图 (S7-1500T)
使用凸轮诊断工具栏上的“监视开/关”(Monitoring on/off) 图标  切换到在线视图。

有效点和段列表的在线视图

在有效点和段列表中，可以在“在线快照”(Online snapshot) 下找到当前在线值。起始值和

元素值以橙色突出显示。

曲线图的在线视图

在曲线图中，可以在“状态和错误位 (页 2214)”(Status and error bits) 诊断窗口中监视在线

凸轮的状态变化。可使用  图标来显示和隐藏该窗口。
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巡视窗口的在线视图

在当前快照的列表中，可以查看在线快照，并且可以在“已保存的快照”(Saved snapshots) 下
管理和保存 (页 2221)其显示画面。 

状态和错误位 (S7-1500T)
可使用“状态和错误位”(Status and error bits) 诊断窗口监视工艺对象的状态。在线操作中具

有诊断功能。

可使用工具栏上的  图标来显示和隐藏诊断窗口。可使用拖放操作在曲线图中将窗口移动

到所需位置。

下表列出了状态和错误位的含义。

凸轮状态

下表列出了可能的凸轮状态：

状态 说明

使用中 已使用凸轮。

(<TO>.StatusWord.X0 (Control))
错误 工艺对象中发生错误。

有关错误的详细信息，请参见“错误”(Error) 区域和该工艺对象

的“<TO>.ErrorDetail.Number”和“<TO>.ErrorDetail.Reaction”
变量。

(<TO>.StatusWord.X1 (Error))
重新启动已激活 正在对工艺对象进行重新初始化。

(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive))
复制操作激活 “MC_CopyCamData”作业处于活动状态。

(<TO>.StatusWord.X7 (CopyCamDataActive))
定义已更改 凸轮的定义范围已在工艺数据块中进行更改。

(<TO>.StatusWord.X4 (CamDataChanged))
插补 已对凸轮进行内插。

(<TO>.StatusWord.X5 (Interpolated))
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状态 说明

插补中 已对凸轮进行内插。

(<TO>.StatusWord.X6 (InInterpolation))
需要重新启动 与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用

更改。

(<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged))

错误

下表列出了可能的错误：

错误 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault))
组态 发生组态错误。一个或多个组态参数不一致

或无效。工艺对象组态错误，或在用户程序

运行期间错误地修改了可编辑的组态数据。

(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault))
用户程序 用户程序中的运动控制指令自身存在错误或

使用过程中出错。

(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault))
作业被拒绝 作业无法执行。由于不符合必要的要求，因

此无法执行运动控制指令。

(<TO>.ErrorWord.X3 
(CommandNotAccepted))

可通过  图标访问报警显示。 
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警告

下表列出了可能的警告：

警告 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.WarningWord.X0 (SystemWarning))
组态 将对一个或多个组态参数进行临时内部调整。

(<TO>.WarningWord.X1 (ConfigWarning))
用户程序 用户程序中的运动控制指令自身存在错误或

使用过程中出错。

(<TO>.WarningWord.X2 (UserWarning))
作业被拒绝 作业无法执行。由于不符合必要的要求，因

此无法执行运动控制指令。

(<TO>.WarningWord.X3 
(CommandNotAccepted))

可通过  图标访问报警显示。

“定义已更改”和“已插补”状态位 (S7-1500T)
根据在线工艺对象数据块中的更改，相关的状态位以绿色显示。

如果更改在线工艺对象数据块中的值后导致这些值与曲线图中显示的插补值不匹配，则“定

义已更改”状态位以绿色显示。

凸轮诊断的上部显示以下消息：

“在线值与有效插补曲线不对应。请对凸轮进行插补，然后将曲线重新加载到图形显示中。”

刷新图形显示

要显示当前值，请按以下步骤操作：

1. 对曲线进行插补。
插补后，“定义已更改”位不再置位。
“已插补”位将置位。
消息中的内容会更改：
“显示的曲线不是 新曲线。请更新。”

2. 单击工具栏上的“刷新”(Refresh) 图标 ，或单击消息中的“刷新”(Refresh) 链接。
更新在线快照。可将在线快照保存到“已保存的快照 (页 2221)”(Saved snapshots) 下。
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说明

对工艺对象数据块进行更改后，也可以在不重新插补凸轮的情况下更新诊断。 后一个插补

的凸轮随后将在控制器中以及在凸轮传动期间保持活动状态。“已插补”位保持置位。在插

补之前，可以在控制器中分析使用新工艺对象数据块参数的插补凸轮。“定义已更改”位随

后将保持为 TRUE。

按段和点过滤 (S7-1500T)
要分析扩展凸轮中的相关元素，可按照以下条件进行过滤：

• 按工艺数据块中的索引对段进行过滤

• 按段类型对段进行过滤

• 按工艺数据块中的索引对点进行过滤

• 过滤显示的主值范围

不符合过滤条件的元素在点和段列表中会隐藏起来，在曲线图中会显示但颜色会比符合条件

的元素淡一些。过滤条件将应用于所有显示的快照。

定义和保存过滤器

要定义和保存过滤器，请按以下步骤操作：

1. 单击凸轮诊断工具栏中的  图标。
将打开“定义过滤器”(Define filter) 对话框。

2. 设置所需的过滤条件。

3. 在下拉列表中对过滤器进行命名。

4. 单击“确定”(OK)。
过滤器已保存并应用。

添加其它过滤器

要添加其它过滤器，请按以下步骤操作：

1. 单击凸轮诊断工具栏中的  图标。
将打开“定义过滤器”(Define filter) 对话框。

2. 单击符号  。

3. 设置所需的过滤条件。

4. 在下拉列表中对过滤器进行命名。

5. 单击“确定”(OK)。
其它过滤器已保存并应用，且与现有过滤器一起显示在工具栏的下拉列表中。
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调整现有过滤器

要调整现有过滤器，请按以下步骤操作：

1.  单击凸轮诊断工具栏中的  图标。
将打开“定义过滤器”(Define filter) 对话框。

2. 从下拉列表中选择要调整的过滤器。

3. 调整过滤条件。

4. 单击“确定”(OK)。
更改已保存并应用。

删除过滤器

请按以下步骤删除过滤器：

1. 单击凸轮诊断工具栏中的  图标。
将打开“定义过滤器”(Define filter) 对话框。

2. 在下拉列表中，选择要删除的过滤器。

3. 单击符号  。

4. 单击“确定”(OK)。
过滤器已删除。

取消过滤器

要取消过滤器，请在工具栏的下拉列表中选择“无过滤器”(No filter) 条目。

过滤器设置随即终止。

比较元素 (S7-1500T)
可从不同的快照中选择单个点和段并对其进行详细比较。 

选择要比较的元素

可通过以下两种方式选择要比较的项目：

• 在“ ”列中，选择有效的点或段。

• 在快捷菜单的曲线图中，选择元素“在元素比较中显示”(Show in element comparison)。 
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元素比较中的参数

对于每个所选元素，参数显示在单独的窗口中。

说明

可使用拖放功能更改窗口的顺序。
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每个窗口均包含三个可展开区域：

• 上部带有映射的元素类型

可使用元素类型旁的箭头来展开和折叠元素的映像。

• 基本参数

基本参数直接从凸轮的工艺对象数据块中读取。

对于点，将显示 x 和 y 值。

对于段，将显示以下值：

– x  小值

– x  大值

– a0
– a1
– a2
– a3
– a4
– a5
– a6
– sineAmplitude
– sinePeriod
– sinePhase

• 扩展参数

扩展参数不会直接保存在工艺对象数据块中。它们由 TIA Portal 中的诊断计算得出。

对于点，根据插补显示值：

– 采用线性插补时，点的速度不连续。速度显示在点的左侧（v 左侧）和右侧（v 右
侧）。不会显示加速度和加加速度。

– 采用三次样条插补时，点的加加速度不连续。加加速度显示在点的左侧（j 左侧）和

右侧（j 右侧）。

– 采用贝塞尔样条插补时，将显示插补结果中的值“y”、“v”、“a”和“j”。
对于段，将显示以下值：

– x 起始值

– x 结束值

– y 小值

– y 大值

– v 起始值

– v 结束值

– v  小值

– v  大值

– a 起始值
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– a 结束值

– a  小值

– a  大值

– j 起始值

– j 结束值

– j  小值

– j  大值

说明

对于所有段和点，各个区域的展开和折叠以及滚动都是同步的。

管理快照 (S7-1500T)
可以在巡视窗口的“属性 > 常规 > 快照和曲线”(Properties > General> Snapshots and curves) 
下管理显示的曲线和快照。在“当前快照”(Current snapshot) 区域，可以按以下顺序查看工

艺对象数据块中包含有效点和段的快照：

1. 离线组态

2. 在线组态

3. 已保存快照

快照设置

可以展开快照并进行以下设置：

控制元素/显示元素 含义

在曲线图中以及有效点和段列表中显示和隐

藏相应的快照

将快照保存到“已保存的快照”(Saved 
snapshot) 下
导出快照 (页 2222)
删除已保存的快照

 在曲线图和图例中显示和隐藏单个曲线

可以为每个曲线选择颜色和线形。

每个快照都会显示记录的日期和时间、段和点的数量以及插补类型。

可以更改已保存快照的名称。
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导出和导入快照 (S7-1500T)
可以导出和导入快照。

可以在巡视窗口 >“常规”(General) 选项卡 >“快照和曲线”(Snapshots and curves) 中找到包含

所有快照的列表和“导入快照”(Import snapshot) 按钮。

支持以下格式：

• MCD 交换格式

• SIMOTION SCOUT CamTool 格式

• 二进制格式

有关各个格式的说明，请参见“导入/导出凸轮 (页 2124)”部分。

导出快照

要导出快照，请按以下步骤操作：

1. 选中要导出的快照，单击  图标。
将打开“导出快照”(Export snapshot) 对话框。

2. 选择导出格式和分隔符。 
– 选择“逗号”分隔符时，快照将导出为 CSV 文件。

– 选择“制表符”分隔符时，快照将导出为 TXT 文件。

3. 输入一个文件名。

4. 选择目标目录。

5. 单击“导出”(Export) 按钮。

说明

可将以二进制格式导出的快照导入到凸轮组态中。

导入快照

要导入快照，请按以下步骤操作：

1. 单击“导入快照”(Import snapshot)。
“导入凸轮”(Cam import) 对话框随即打开。

2. 选择格式。

3. 选择文件。

4. 单击“打开”(Open) 按钮。
快照将显示在“已保存的快照”(Saved snapshots) 区域。
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5. 要在有效点和段列表中以及在曲线图中显示快照，请选中相应的复选框。

6. 要在曲线图中进行显示，应为曲线选择颜色和线形。

说明

从凸轮组态中导出的内容可能包含凸轮诊断不支持的元素（请参见“诊断结构 (页 2209)”部
分）。这些元素随后显示为一组点。

打印曲线图 (S7-1500T)
可以打印显示的曲线。 

操作步骤

要打印曲线图中显示的曲线，请按以下步骤操作：

1. 显示所有要打印的曲线。

2. 在工具栏上，单击图标 。

3. 选择打印机和文档布局。
要预览生成的文档，请单击“预览”(Preview) 按钮。

4. 单击“按下”(Press)。

引导轴代理工艺对象 (S7-1500T)

状态和错误位 (S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位”(Technology object > Diagnostics 
> Status and error bits) 诊断功能监视工艺对象的状态和错误消息。在线操作中具有诊断功能。

下表列出了状态和错误消息的含义。括号中为相关的工艺对象变量。
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引导轴代理状态

下表显示了可能的引导轴代理状态：

状态 说明

运行 工艺对象处于运行状态。

(<TO>.StatusWord.X0 (Control))
错误 工艺对象中发生错误。有关错误的详细信息，请参见“错误”(Error) 

区域和该工艺对象的“<TO>.ErrorDetail.Number”和
“<TO>.ErrorDetail.Reaction”变量。

(<TO>.StatusWord.X1 (Error))
重新启动已激活 正在对工艺对象进行重新初始化。

(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive))
需要重新启动 与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更改。

(<TO.>StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged))
外部主值有效 外部主值存在且有效。

(<TO>.StatusWord.X4 (LeadingValueValid))
外部主值具有模数功

能

外部主值具有模数功能。

(<TO>.StatusWord.X5 (LeadingValueModulo))
引导轴处于设定值操

作状态

引导轴处于设定值操作状态。

(<TO>.StatusWord.X6 (LeadingAxisControl))

警告

下表列出了可能的警告：

警告 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.WarningWord.X0 (SystemWarning))
组态 正在对一个或多个组态参数进行临时内部调整。

(<TO>.WarningWord.X1 (ConfigWarning))
用户程序 用户程序中发生错误。

(<TO>.WarningWord.X2 (UserWarning))
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警告 说明

作业被拒绝 作业无法执行。

由于不符合必要的要求，因此无法执行运动控制指令。

(<TO>.WarningWord.X3 (CommandNotAccepted))
数据交换 出现通信错误。

(<TO>.WarningWord.X7 (CommunicationWarning))

错误

下表列出了可能的错误：

错误 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault))
组态 发生组态错误。

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault))
用户程序 用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时出错。

(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault))
作业被拒绝 作业无法执行。

由于不符合必要的要求，因此无法执行运动控制指令（例如，工艺

对象未回原点）。

(<TO>.ErrorWord.X3 (CommandNotAccepted))
数据交换 与所连接设备进行通信时出错。 

(<TO>.ErrorWord.X7 (CommunicationFault))

报警显示

要获取更多信息和对错误进行确认，可以通过单击“报警显示”(Alarm display) 链接访问巡

视窗口。
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运动状态 (S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断 > 运动状态”(Technology object > Diagnostics > 
Motion status) 诊断功能监视引导轴代理的主值。在线操作中具有诊断功能。 

本地同步操作的主值

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

位置 本地同步操作适用的主值

(<TO>.Position)
速度 用于本地同步操作的主值速度

(<TO>.Velocity)
加速度 用于本地同步操作的主值加速度

(<TO>.Acceleration)

外部主值

下表列出了状态数据的含义：

状态 说明

模数长度 外部主值的模数长度

(<TO>.StatusExternalLeadingValue.ModuloLength)
模数起始值 外部主值的模数起始值

(<TO>.StatusExternalLeadingValue.ModuloStartValue)
调整时间 调整外部主值的时间

(<TO>.StatusExternalLeadingValue.AdjustmentTime)
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6.1.4.9 工艺对象数据块的变量 (S7-1500, S7-1500T)

同步轴工艺对象的变量 (S7-1500, S7-1500T)

图例 (S7-1500, S7-1500T)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 变量的值范围 - 小值到 大值

（L - 线性规范 R - 旋转规范）

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。

W 工艺数据块中更改的有效性

DIR 直接：

值会直接发生更改，并在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

CAL 调用运动控制指令时：

值会直接发生更改，并在调用用户程序中相应的运动控制指令后，下一个 
MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

RES 重新启动：

通过扩展指令“WRIT_DBL”对负载存储器中的起始值进行更改（写入负载存储器中的 
DB）。在重新启动工艺对象之后，更改才会生效。

RON 只读：

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。

实际值和设定值（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
以下变量显示工艺对象的设定值和实际值。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

Position LREAL - RON 位置设定值

Velocity LREAL - RON 速度设定值

ActualPosition LREAL - RON 实际位置

ActualVelocity LREAL - RON 实际速度

ActualSpeed LREAL - RON 针对 PROFIdrive 驱动器 电机的实际转速

针对带有模拟设定值接口的

驱动器

0.0

针对具有线性电机的驱动器 0.0
Acceleration LREAL - RON 加速度设定值

ActualAcceleration LREAL - RON 实际加速度 
OperativeSensor UDINT 1 … 4 RON 工作编码器

ModuloCycle DINT -214748364
8 … 
2147483647

RON 设定值的模数周期数

ActualModuloCycle DINT -214748364
8 … 
2147483647

RON 实际值的模数周期数

VelocitySetpoint LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 输出速度设定值/转速设定值

“Simulation”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Simulation.<变量名称>”包含仿真模式的组态。在仿真模式下，无需实际驱

动器即可在 CPU 中仿真轴。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

Simulation. TO_Struct_AxisSimulation  
  Mode UDINT 0、1 RES1

)
仿真模式

0 无仿真，正常运行

1 仿真模式

1) 工艺版本 V2.0：RON

“VirtualAxis”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.VirtualAxis.<变量名称>”包含仿真模式的组态。在仿真模式下，无需实际驱

动器即可在 CPU 中仿真轴。

变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

VirtualAxis. TO_Struct_VirtualAxis  
  Mode UDINT 0、1 RON 虚轴

0 无虚轴

1 轴始终并仅作为虚拟轴运行

“Actor”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Actor.<变量名称>”包含驱动器的控制器侧组态。
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变量

图例 (页 2227)

变量 数据类型 值 W 说明

Actor. TO_Struct_Actor  
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Type DINT 0、1 RON 驱动器接口

0 模拟量输出

1 PROFIdrive 报文

InverseDirection BOOL - RES 将设定值方向取反

FALSE ×
TRUE √

DataAdaption DINT 0、1 RES 自动传送参考速度、 大速度和基准力矩的驱动器

值

0 未自动传送，手动组态值 
1 自动将驱动器中组态的值传送至工艺对象

的组态中

Efficiency LREAL 0.0 … 1.0 RES 力学效率（齿轮和丝杠）

MotorType DINT 0.1 DL 电机类型

0 圆形框架式电机（标准电机）

1 线性电机

Interface. TO_Struct_ActorInterface  
 
 
 
 
 
 

AddressIn VREF 0 … 65535 RON PROFIdrive 报文的输入地址

AddressOut VREF 0 … 65535 RON PROFIdrive 报文或模拟量设定值的输出地址

EnableDriveOutpu
t

BOOL - RES 模拟量驱动器的“使能输出”

FALSE 禁用

TRUE 已启用

EnableDriveOutpu
tAddress

VREF 0 … 65535 RON 模拟量设定值的“使能输出”地址

DriveReadyInput BOOL - RES 模拟量驱动器的“输入就绪” 
模拟量驱动器发出已就绪信号，可接收速度设定值。

FALSE 禁用

TRUE 已启用

DriveReadyInputA
ddress

VREF 0 … 65535 RON 模拟量设定值的“使能输入”地址

EnableTorqueData BOOL - RES 扭矩数据

FALSE 禁用

TRUE 已启用
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变量 数据类型 值 W 说明

TorqueDataAddre
ssIn

VREF 0 … 65535 RON 增补报文的输入地址

TorqueDataAddre
ssOut

VREF 0 … 65535 RON 附加报文的输出地址

DriveParameter. TO_Struct_ActorDriveParamet
er

当“<TO>.Actor.MotorType”= 0 时有效

 
 

ReferenceSpeed LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 驱动器速度设定值 (N-set) 的参考值 (100%)
速度设定值在 PROFIdrive 报文中以 -200% 到 200%
“ReferenceSpeed”范围内的标称值形式进行传送。

通过模拟量输出指定设定值时，只要驱动器允许，

模拟量输出就可在从 -117% 到 117% 的范围内运行。

MaxSpeed LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 驱动器速度设定值 (N-set) 的 大值

(PROFIdrive：MaxSpeed ≤ 2 × ReferenceSpeed
模拟量设定值：MaxSpeed ≤ 1.17 × 
ReferenceSpeed)

ReferenceTorque LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 驱动器力矩的参考值 (100%)
LinearMotorDrivePar
ameter.

TO_Struct_LinearMotorActorDr
iveParameter

当“<TO>.Actor.MotorType”= 1 时有效

  ReferenceVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 驱动装置速度设定值 (N-set) 的参考值 (100%)
速度设定值在 PROFIdrive 报文中以 -200% 到 200%
“ReferenceVelocity”范围内的标称值形式进行传送。

通过模拟值指定设定值时，只要驱动器允许，模拟

量输出就可在从 -117% 到 117% 的范围内运行。

MaxVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 驱动装置速度设定值 (N-set) 的 大值

(PROFIdrive：MaxVelocity ≤ 2 × ReferenceVelocity
模拟量设定值：MaxVelocity ≤ 1.17 × 
ReferenceVelocity)

ReferenceForce LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 驱动装置力的参考值 (100%)

“TorqueLimiting”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.TorqueLimiting.<变量名称>”包含扭矩限值的组态。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

TorqueLimiting. TO_Struct_TorqueLimiting  
  LimitBase DINT 0、1 RES 扭矩限值

0 电机侧

1 负载侧

PositionBasedMonit
orings

DINT 0、1 RES 定位和随动误差监视

0 监视功能被禁用

1 监视功能被激活

LimitDefaults. TO_Struct_TorqueLimitingLimi
tDefaults

 

  Torque LREAL 0.0 … 1.0E12 CAL 限制力矩

Force LREAL 0.0 … 1.0E12 CAL 限制力

“Clamping”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Clamping.<变量名称>”包含固定停止检测的组态。

变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

Clamping. TO_Struct_Clamping  
  FollowingErrorDevia

tion
LREAL 0.001 … 

1.0E12
DIR 从动误差值（即，从检测到固定挡块时开始）。

PositionTolerance LREAL 0.001 … 
1.0E12

DIR 用于锁紧监视的位置容差

“Sensor[1..4]”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Sensor[1..4].<变量名称>”包含编码器的控制器端组态以及主动回原点和被

动回原点的组态。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

Sensor[1..4]. ARRAY [1..4] OF 
TO_Struct_Sensor
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Existent BOOL - RON 显示创建的编码器

Type DINT 0 … 2 RON 编码器类型

0 “INCREMENTAL”
增量值

1 “ABSOLUTE”
绝对值

2 “CYCLIC_ABSOLUTE”
循环绝对编码器

InverseDirection BOOL - RES 对实际值取反

FALSE ×
TRUE √

System DINT 0、1 RES 编码器系统

0 “LINEAR”
线性编码器

1 “ROTATORY”
旋转编码器

MountingMode DINT 0 … 2 RES 编码器的安装类型

0 在电机轴上

1 在负载侧

2 外部测量系统

DataAdaption DINT 0、1 RES 在设备中自动传输驱动值参考转数、 大转数和参

考力矩

0 未自动传送，手动组态值

1 自动将驱动装置中组态的值传送至工艺对

象的组态中

ActualVelocityMode DINT 0、1 RES 实际转数值或实际速度值的计算方式

0 实际值通过位置变化微分计算

1 实际值通过报文的 NACT 值计算

Interface. TO_Struct_SensorInterface  
 
 
 

AddressIn VREF 0 … 65535 RON PROFIdrive 报文的输入地址

AddressOut VREF 0 … 65535 RON PROFIdrive 报文的输出地址

Number UDINT 1 … 2 RON 报文中的编码器编号

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2235



变量 数据类型 值 W 说明

Parameter. TO_Struct_SensorParameter  
 
 
 
 
 
 

Resolution LREAL 1.0E-12 … 
1.0E12

RES 线性编码器的精度（两个编码器脉冲之间的偏移值）

StepsPerRevolutio
n

UDINT 1 … 8388608 RES 旋转编码器的每转增量数

FineResolutionXis
t1

UDINT 0 … 31 RES 高精度的位数“Gx_XIST1”（周期性实际编码器值）

FineResolutionXis
t2

UDINT 0 … 31 RES 高精度的位数“Gx_XIST2”（编码器的绝对值）

DeterminableRevo
lutions

UDINT 0 … 8388608 RES 多转式绝对值编码器的差动转数 
（针对单转绝对值编码器 = 1；针对增量编码器 = 0）

DistancePerRevol
ution

LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 外部安装的编码器每转的加载距离

BehaviorGx_XIST1 DINT - RES 评估“Gx_XIST1”位。

0 基于编码器分辨率的位数。

在 PROFIdrive 报文中，增量实际值

“Gx_XIST1”的传输位数少于 32 位。例如：

16 位时，值范围为 0 到 65,535。
1 编码器值的 32 位值

在 PROFIdrive 报文中，“Gx_XIST1”增量实

际值的传输位数为 32 位，值范围 0 到 
4,294,967,295。

ReferenceSpeed LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 带旋转编码器的 PROFIdrive 报文中 NACT 的参考速

度

仅在“ActualVelocityMode”= 1 时相关

ReferenceVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 带线性编码器的 PROFIdrive 报文中 NACT 的参考速

度

仅在“ActualVelocityMode”= 1 时相关

Backlash. TO_Struct_Backlash u
  Enable BOOL - DIR 启用反向间隙补偿

FALSE 禁用

TRUE 已启用

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

如果在运行期间启用/禁用反向间隙补偿，则必须将

轴再次回原点。

Size LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 反向间隙大小

如果在运行期间更改了反向间隙大小，则必须将轴

再次回原点。

Velocity LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 反向间隙的遍历速度

0.0 电机在一个伺服周期内遍历反向间隙。

> 0.0 电机以指定速度遍历反向间隙。

DirectionAbsolute
Homing

DINT 0、1 DIR 绝对编码器调整期间或之前的移动方向

0 正

1 负

ActiveHoming. TO_Struct_SensorActiveHomin
g

 

 
 
 
 
 
 

Mode DINT 0 … 2 RES 回原点模式

0 通过 PROFIdrive 报文使用零位标记

1 基于 PROFIdrive 报文和参考凸轮的零位标

记

2 通过数字量输入作为回原点标记

SideInput BOOL - CAL 用于主动回原点的数字量输入侧

FALSE 负方向

TRUE 正方向

Direction DINT 0、1 CAL 回原点标记的回原点方向/逼近方向

0 正向回原点方向

1 负向回原点方向

DigitalInputAddre
ss

VREF 0 … 65535 RON 数字量输入的地址

HomePositionOffs
et

LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 起始位置偏移量

SwitchLevel BOOL - RES 逼近回原点标记时数字量输入端存在的信号电平

FALSE 低电平

TRUE 高级编程

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

PassiveHoming. TO_Struct_SensorPassiveHomi
ng

 

 
 
 
 
 

Mode DINT 0 … 2 RES 回原点模式

0 通过 PROFIdrive 报文使用零位标记

1 基于 PROFIdrive 报文和参考凸轮的零位标

记

2 通过数字量输入作为回原点标记

SideInput BOOL - CAL 用于被动回原点的数字量输入侧

FALSE 负方向

TRUE 正方向

Direction DINT 0 … 2 CAL 回原点标记的回原点方向/逼近方向

0 正向回原点方向

1 负向回原点方向

2 当前回原点方向

DigitalInputAddre
ss

VREF 0 到 65535 RON 数字量输入的地址

SwitchLevel BOOL - RES 逼近回原点标记时数字量输入端存在的信号电平

FALSE 低电平

TRUE 高级编程

“CrossPlcSynchronousOperation”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.<变量名称>”包含跨 PLC 同步操作的组态。
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变量

图例 (页 2227)

变量 数据类型 值 W 说明

CrossPlcSynchronousO
peration.

TO_Struct_CrossPlcSynchrono
usOperation

 

  Interface[1..8]. ARRAY [1..8] of 
TO_Struct_CrossPlcLeadingVal
ueInterface

 

  EnableLeadingVal
ueOutput

BOOL - RON 提供跨 PLC 主值

FALSE ×
TRUE √

AddressOut VREF - RON 主值报文的输出地址

LocalLeadingValueD
elayTime

LREAL 0.0 … 1.0E9 RES 主值输出在本地跟随轴的延迟时间

“Extrapolation”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Extrapolation<变量名称>”包含实际值外推的组态。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

Extrapolation. TO_Struct_Extrapolation  

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2240 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类型 值 W 说明

  LeadingAxisDepend
entTime

LREAL - RON 外推时间分量（引导轴所导致）

根据以下时间而得：

• 引导轴的实际值采集时间

• 插补器周期时钟

• 实际值外推位置过滤器的时间 (T1 + T2)
FollowingAxisDepen
dentTime

LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 外推时间分量（跟随轴所导致）

根据以下时间而得：

• 对于带有设定速度预控制的跟随轴：

– 通信周期

– 插补器周期时钟

– 跟随轴的速度控制回路替代时间

– 跟随轴上设定值的输出延迟时间

• 对于不带速度预控制的跟随轴：

– 通信周期

– 插补器周期时钟

– 位置控制回路等效时间（来自

“<TO>.PositionControl.Kv”的 1/Kv）
– 跟随轴上设定值的输出延迟时间

Settings. TO_Struct_ExtrapolationSettin
gs

 

  SystemDefinedExt
rapolation

DINT 0、1 RES 引导轴相关时间

0 无效

1 有效

ExtrapolatedVeloc
ityMode

DINT 0、1 RES 同步功能的有效速度值

0 “FilteredVelocity”
滤波后实际速度的主值速度

1 “VelocityByDifferentiation”
主值速度由外推主值位置差异得出

PositionFilter. TO_Struct_ExtrapolationPositi
onFilter

 

  T1 LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 位置过滤器时间常数 T1
T2 LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 位置过滤器时间常数 T2

VelocityFilter. TO_Struct_ExtrapolationVeloci
tyFilter
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变量 数据类型 值 W 说明

  T1 LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 速度过滤器时间常数 T1
T2 LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 速度过滤器时间常数 T2

VelocityTolerance. TO_Struct_ExtrapolationVeloci
tyTolerance

 

  Range LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 速度的容差带宽

Hysteresis. TO_Struct_ExtrapolationHyster
esis

 

  Value LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 外推实际位置值滞后

“LoadGear”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.LoadGear.<变量名称>”包含负载齿轮的组态。

变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

LoadGear. TO_Struct_LoadGear  
 
 
 
 

Numerator UDINT 1 … 
4294967295

RES 负载齿轮计数器

Denominator UDINT 1 … 
4294967295

RES 负载齿轮分母

“Properties”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Properties.<变量名称>”包含轴或运动控制类型的组态。

运动控制
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

Properties. TO_Struct_Properties  
  MotionType DINT 0、1 RON 指示轴类型或运动类型

0 线性轴或运动

1 旋转轴或运动

“Units”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Units.<变量名称>”显示设置的工艺单位。

运动控制
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

Units. TO_Struct_Units/
TO_Struct_ExternalEncoder_U
nits
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变量 数据类型 值 W 说明

  LengthUnit UDINT - RON 位置单位

1010 m
1013 mm
1536 mm1)

1011 km
1014 µm
1015 nm
1019 in
1018 ft
1021 mi
1004 rad
1005 °
1537 °1)

VelocityUnit UDINT - RON 速度单位

1521 °/s
1539 °/s1)

1522 °/min
1086 rad/s
1523 rad/min
1062 mm/s
1538 mm/s1)

1061 m/s
1524 mm/min
1525 m/min
1526 mm/h
1063 m/h
1527 km/min
1064 km/h
1066 in/s
1069 in/min
1067 ft/s

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2245



变量 数据类型 值 W 说明

1070 ft/min
1075 mi/h

TimeUnit UDINT - RON 时间单位

1054 s
TorqueUnit UDINT - RON 力矩单位

1126 Nm
1128 kNm
1529 lbf in（磅力英寸）

1530 lbf ft
1531 ozf in（盎司力英寸）

1532 ozf ft
1533 pdl in（磅达英寸）

1534 pdl ft
ForceUnit UDINT - RON 力单位

1120 N
1122 kN
1094 lbf（磅力）

1093 ozf（盎司力）

1535 pdl（磅达）

UnitFactor UDINT - RON 以高精度单位进行内部转换的系数。

1) 精度较高或有六位小数的位置值

“Mechanics”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Mechanics.<变量名称>”包含机械装置的组态。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

Mechanics. TO_Struct_Mechanics  
  LeadScrew LREAL 1.0E-12 … 

1.0E12
RES 丝杠螺距

“Modulo”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Modulo.<变量名称>”包含模函数的组态。

变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

Modulo. TO_Struct_Modulo  
 
 
 

Enable BOOL - RES FALSE 模数转换已禁用

TRUE 模数转换已启用

启用了模数转换后，应针对模数长度 > 0.0 的情况

进行检查

Length LREAL 0.001 … 
1.0E12

RES 模数长度

StartValue LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES 模数起始值

“DynamicLimits”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.DynamicLimits.<变量名称>”包含动态限制的组态。在运动控制期间，不允

许有大于动态限制的动态值。如果在运动控制指令中指定较大的值，则将使用动态限值来执

行运动，并发出警告（报警 501 至 503 - 动态值受到限制）。

运动控制
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

DynamicLimits. TO_Struct_DynamicLimits  
 
 
 
 

MaxVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 RES 轴的 大允许速度

Velocity LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 轴的当前 大速度

“MaxVelocity”变量的 小值和“Velocity”变量对于运

动控制均有效。

MaxAcceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

DIR 轴的 大允许加速度

MaxDeceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

DIR 轴的 大允许减速度 

MaxJerk LREAL 0.0 … 
4629629.62
9

DIR 轴的 大允许加加速度

“DynamicDefaults”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.DynamicDefaults.<变量名称>”包含动态默认值组态。如果在运动控制指令

（例外情况：“MC_MoveJog.Velocity”、“MC_MoveVelocity.Velocity”）中指定小于 0.0 的动态

值，将使用这些设置。将在运动控制指令的参数“Execute”的下一个上升沿处，应用对默认动

态值的更改。

运动控制
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

DynamicDefaults. TO_Struct_DynamicDefaults  
 
 
 
 
 

Velocity LREAL 0.0 … 1.0E12 CAL 默认速度

Acceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

CAL 默认加速度

Deceleration LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

CAL 默认减速度

Jerk LREAL 0.0 … 
4629629.62
9

CAL 默认加加速度

EmergencyDecelera
tion

LREAL 0.0 ... 
2.77777777
777778E8

DIR 急停减速度

“PositionLimits_SW”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.PositionLimits_SW<变量名称>”包含使用软限位开关进行位置监视的组态。

软限位开关用于限制同步轴的操作范围。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

PositionLimits_SW. TO_Struct_PositionLimitsSW  
 
 
 

Active BOOL - DIR FALSE 监视功能被禁用

TRUE 监视功能被激活

MinPosition LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

DIR 负向软限位开关的位置

MaxPosition LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

DIR 正向软限位开关的位置

（“MaxPosition”>“MinPosition”）
LimitReachedBehavi
or

DINT 0 到 1 RES 单轴作业逼近软限位开关时的报警响应

0 以 大动态值停止

1 以当前动态值停止

LimitExceededBeha
vior

DINT 0 到 1 RES 超出软限位开关时的报警响应

0 锁定轴

1 保持急停和轴启用

“PositionLimits_HW”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.PositionLimits_HW.<变量名称>”包含使用硬限位开关进行位置监视的组态。

硬限位开关用于限制同步轴的遍历范围。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

PositionLimits_HW. TO_Struct_PositionLimitsHW  
 
 
 
 
 

Active BOOL - RES FALSE 监视功能被禁用

TRUE 监视功能被激活

对于“Active”，两个（正负）硬限位开关均处于激活

或禁用状态。

MinSwitchLevel BOOL - RES 用于激活负向硬限位开关的电平选择

FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高电平有效）

MinSwitchAddress VREF 0 … 65535 RES 负向硬限位开关的地址

MaxSwitchLevel BOOL - RES 用于激活正向硬限位开关的电平选择

FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高电平有效）

MaxSwitchAddress VREF 0 … 65535 RES 正向硬限位开关的地址

Mode DINT 0 到 1 RES 硬限位开关的类型

0 开关不可遍历

1 开关可遍历

AppoachBehavior DINT 0 到 1 RES 逼近硬限位开关时的报警响应

0 禁用轴

1 保持急停和轴启用

“Homing”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Homing.<变量名称>”中包含回零工艺对象的组态。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

Homing. TO_Struct_Homing / 
TO_Struct_ExternalEncoder_H
oming

 

 
 
 
 
 

AutoReversal BOOL - RES 硬限位开关处进行反向

FALSE ×
TRUE √

ApproachDirection BOOL - CAL 逼近回零位置开关的方向

FALSE 正方向

TRUE 负方向

ApproachVelocity LREAL 线性：

0.0 … 
10000.0 mm/
s

CAL 逼近速度

进行主动回零时的速度，即，参考凸轮和回零位置

的逼近速度。 

旋转：

0.0 ... 
360000.0 °/s

ReferencingVelocity LREAL 线性：

0.0 … 
1000.0 mm/s

CAL 回零速度 
进行主动回零时的速度，即，回零位置的逼近速度。

旋转：

0.0 ... 
36000.0 °/s

HomePosition LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 起始位置

“Override”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.Override.<变量名称>”包含超驰参数的组态。超驰参数用于在默认值中应用

一个百分比的更正值。倍率更改会立即生效，并通过运动控制指令中有效的动态设置来执行。

运动控制
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

Override. TO_Struct_Override  
  Velocity LREAL 0.0 … 

200.0%
DIR 速度超驰

百分比形式的速度更正值

“PositionControl”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.PositionControl<变量名称>”包含位置控制的设置。

运动控制
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

PositionControl. TO_Struct_PositionControl  

运动控制
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2254 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类型 值 W 说明

 
 

Kv LREAL 0.0 … 
2147480.0

DIR 闭环位置控制的比例增益

（“Kv”> 0.0）
Kpc LREAL 0.0 … 

150.0%
DIR 位置控制的速度预控制 

推荐的设置：

• 通过 PROFIdrive 的等时同步驱动装置接口：

100.0%
• 通过 PROFIdrive 的非等时同步驱动装置接口： 

0.0 到 100.0%
• 模拟驱动装置接口：  

0.0 到 100.0%
EnableDSC BOOL - RES 动态伺服控制 (DSC)

FALSE DSC 禁用

TRUE DSC 已激活

DSC 只能支持以下某种 PROFIdrive 报文：

• 标准报文 5 或 6
• SIEMENS 报文 105 或 106

SmoothingTimeByC
hangeDifference

LREAL 0.0 … 1.0E12 
s

DIR 用于切换操作的调节变量的滤波时间，例如：

• 编码器切换

• P 增益变化（“Kv”）
• 切换到急停斜坡功能

InitialOperativeSens
or

UDINT 1 … 4 RES 初始化轴后处于活动状态的传感器（传感器编号 1 
到 4）
CPU 启动后且工艺对象重新启动后，将使用该编码

器。当 CPU 的操作模式从 STOP 转为 RUN 时（不重

新启动工艺对象），转入 STOP 模式前运行的编码器

将继续运行。

ControlDifferenceQu
antization.

TO_Struct_PositionDifferenceQ
uantification

 

  Mode DINT - RES 量化类型

连接带有步进电机接口的驱动装置时的量化组态

0 无量化

1 对应于编码器精度的量化

2 对直接值进行量化

（使用参数视图（数据结构）进行组态）

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

Value LREAL 0.001 … 
1.0E12

RES 量化值

组态对直接值进行量化的值

（“<TO>.PositionControl.ControlDifferenceQuantiz
ation.Mode”= 2）
（使用参数视图（数据结构）进行组态）

VelocityModePower
On

DINT 0 ... 1 RES 轴启用时速度设定值的行为

0 轴达到 大动态值时，速度设为“0”（斜

坡）。

1 速度立即设为“0”（无斜坡）。

“SetpointFilter”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.SetpointFilter.<变量名称>”包含设定值滤波器的设置。

变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

SetpointFilter. TO_Struct_SetpointFilter  
 
 

DynamicFilter. TO_Struct_DynamicFilter  
  Mode DINT - RES 动态滤波器模式

0 动态滤波器无效

1 PT1/PT2 滤波器 + 死区时间

T1 LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR PT2 滤波器的第一个时间常量 [s]
T2 LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR PT2 滤波器的第二个时间常量 [s]
Tt LREAL 0.0 … 

1.0E121)
DIR 动态滤波器的附加死区时间 [s]

1) 死区时间 Tt 在内部限制为 MC_Servo 应用周期值的 16 倍。值较高时不输出报警。

“DynamicAxisModel”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.DynamicAxisModel.<变量名>”包含平衡滤波器设置。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

DynamicAxisModel. TO_Struct_DynamicAxisModel 用于根据报警响应“通过急停斜坡制动”生成制动

斜坡的时间常数

  VelocityTimeConsta
nt

LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 速度控制回路替代时间 [s]

AdditionalPositionTi
meConstant

LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 附加位置控制回路替代时间 [s]

“FollowingError”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.FollowingError.<变量名称>”包含动态跟随误差监控的组态。

如果超过允许的跟随误差，则将输出工艺报警 521，同时禁用工艺对象（报警响应：取消启

用）。

在达到警告级别后，将会输出警告（工艺报警 522）。 
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

FollowingError. TO_Struct_FollowingError  
 
 
 
 
 

EnableMonitoring BOOL - RES FALSE 跟随误差监控已取消激活

TRUE 跟随误差监控已启用

MinValue LREAL 线性：

0.0 … 1.0E12
DIR 在低于“MinVelocity”的值的速度下的允许跟随误差

旋转：

0.001 … 
1.0E12

MaxValue LREAL 线性：

0.0 … 1.0E12
DIR 在 大速度下可能达到的 大允许跟随误差。

旋转：

0.002 到 
1.0E12

MinVelocity LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR “MinValue”允许低于该速度，并保持恒定。

WarningLevel LREAL 0.0 … 100.0 DIR 警告级别

相对于 大有效跟随误差的百分比值

AdditionalSetpointD
elayTime

LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 位置设定值的附加减速时间常量，用于计算跟随误

差 [s]

“PositioningMonitoring”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.PositioningMonitoring.<变量名称>”包含定位运动结束时位置监视的组态。

如果在容限时间内达到定位运动结束时的实际位置值且在 短停留时间内位于定位窗口，则

在工艺数据块中对“<TO>.StatusWord.X5 (Done)”进行设置。这样就完成了一个运动控制作业。

如果超出误差时间，则将显示工艺报警 541“位置监视”并带有补充值 1：“未达到目标范围”

已显示。

如果不满足 短停留时间，则将显示工艺报警 541“位置监视”并带有补充值 2：“再次离开

目标范围”已显示。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

PositioningMonitoring
.

TO_Struct_PositionMonitoring  

  ToleranceTime LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 容差时间

从达到速度设定值 0 开始直至进入到定位窗口中的

大允许持续时间

MinDwellTime LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 在定位窗口停留的 短时间

 
Window LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 定位窗口

“StandstillSignal”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StandstillSignal.<变量名称>”包含停止信号的组态。

如果实际速度值低于速度阈值，并且在 短停留时间内不会超过该阈值，则将设置停止信号

“<TO>.StatusWord.X7 (Standstill)”。

变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

StandstillSignal. TO_Struct_StandstillSignal 用于停止信号的组态

 
 

VelocityThreshold LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 速度阈值

如果速度低于此阈值，则 短停留时间开始。

MinDwellTime LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 短停留时间

“StatusPositioning”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusPositioning.<变量名称>”指示定位运动的状态。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusPositioning. TO_Struct_StatusPositioning  
 
 
 

Distance LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 至目标位置的距离

TargetPosition LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 目标位置

TargetPositionModul
oCycle

DINT -214748364
8 … 
2147483647

RON 定位运动到目标位置的模数周期数

FollowingError LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前跟随误差

SetpointExecutionTi
me

LREAL 0 至 1.0E12 RON 轴的设定值执行时间

（源自于轴的 TIpo、Tvtc 或 1/kv、TSend 和 TO）。

SuperimposedDista
nce

LREAL 0 至 1.0E12 RON 使用指令“MC_MoveSuperimposed”、
“MC_MotionInSuperimposed”和
“MC_HaltSuperimposed”行进的距离。 
当基本运动和叠加运动完成时，该值被复位。

“StatusDrive”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusDrive.<变量名称>”指示驱动装置的状态。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusDrive. TO_Struct_StatusDrive  
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 

Disabled BOOL - RON FALSE 驱动装置未关闭

TRUE 驱动装置已关闭

InOperation BOOL - RON 驱动装置的操作状态

FALSE 驱动装置未就绪

将不执行设定值。

TRUE 驱动装置就绪

可以执行设定值。

CommunicationOK BOOL - RON 控制器和驱动装置之间的循环总线通信

FALSE 未建立周期性通信。

存在故障 ZSW1.X3 (FaultPresent)。
可能的原因：

• CPU 处于 STOP 模式。

• 驱动装置故障。

• 驱动装置状态字中“ControlRequested”
位的值为“FALSE”。

• 驱动装置通过状态字指示错误。

• 对于等时同步组态，报文中的动态设备

状况失效，或驱动装置未提供此信息。 
TRUE 周期性通信正常，无故障生效

Error BOOL - RON FALSE 驱动装置无错误

TRUE 驱动装置错误

AdaptionState DINT 0 … 4 RON 驱动装置参数自动数据传送的状态

0 “NOT_ADAPTED”
数据未传送

1 “IN_ADAPTION”
正在进行数据传送

2 “ADAPTED”
已完成数据传送

3 “NOT_APPLICABLE”
未选择数据传送，无法进行传送

4 “ADAPTION_ERROR”
数据传送时出错

运动控制
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使用工艺功能
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“StatusServo”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusServo.<变量名称>”用于指示平衡滤波器的状态。

变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusServo. TO_Struct_StatusServo  
  BalancedPosition LREAL - RON 平衡滤波器后的位置设定值

ControlDifference LREAL - RON 控制偏差

PositionAfterDynam
icFilter 

LREAL - RON 动态滤波器后的位置设定值

“StatusProvidedLeadingValue”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusProvidedLeadingValue.<变量名称>”包含提供的主值，该值在跨 PLC 同
步操作时具有主值延迟。

变量

图例 (页 2227)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusProvidedLeadin
gValue.

TO_Struct_StatusProvidedLead
ingValue

提供的主值

 
 

DelayedLeadingValu
e

TO_Struct_ProvidedLeadingVal
ue

具有主值延迟的主值

  Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 位置

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 速度

Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 加速度

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2263



“StatusSensor[1..4]”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusSensor[1..4].<变量名称>”指示测量系统的状态。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusSensor[1..4]. Array [1..4] OF 
TO_Struct_StatusSensor
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变量 数据类型 值 W 说明

 
 
 
 

State DINT 0 … 2 RON 实际编码器值的状态

0 “NOT_VALID”
无效

1 “WAITING_FOR_VALID”
等待“有效”状态

2 “VALID”
有效

CommunicationOK BOOL - RON 控制器和驱动装置之间的循环总线通信

FALSE 未建立

TRUE 已建立

Error BOOL - RON FALSE 测量系统中无错误

TRUE 测量系统中有错误。

AbsEncoderOffset LREAL - RON 到绝对值编码器的值的起始点偏移。

此值将永久性存储在 CPU 中。

Control BOOL - RON FALSE 编码器未处于激活状态

TRUE 编码器处于激活状态

Position LREAL - RON 编码器位置

Velocity LREAL - RON 编码器速度

AdaptionState DINT 0 … 4 RON 编码器参数的数据自动传送的状态

0 “NOT_ADAPTED”
数据未传送

1 “IN_ADAPTION”
正在进行数据传送

2 “ADAPTED”
已完成数据传送

3 “NOT_APPLICABLE”
未选择数据传送，无法进行传送

4 “ADAPTION_ERROR”
数据传送时出错

ModuloCycle DINT -214748364
8 … 
2147483647

RON 模数周期数

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

Adjusted DINT 0 到 1 RON 编码器调整的状态

0 编码器未回原点

1 编码器通过以下回零类型之一进行调整：

• 主动回零

• 被动回零

• 绝对编码器调整

• 增量式编码器调整

“StatusExtrapolation”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusExtrapolation.<变量名称>”指示实际值外推的状态。

变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusExtrapolation. TO_Struct_StatusExtrapolation  
  FilteredPosition LREAL -1.0E12 … 

1.0E12
RON 位置过滤器后的位置

FilteredVelocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 经速度过滤器滤波和容差区间后的速度

ExtrapolatedPositio
n

LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 外推位置

ExtrapolatedVelocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 外推速度

“StatusSynchronizedMotion”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusSynchronizedMotion.<变量名称>”指示同步操作的状态。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusSynchronizedMoti
on.

TO_Struct_StatusSynchronized
Motion
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变量 数据类型 值范围 W 说明

  FunctionState DINT 0 … 6 RON 用于指示哪个同步操作功能处于激活状态

0 同步操作均未处于激活状态

1 齿轮传动（“MC_GearIn”）
2 带有特定同步位置的齿轮传动

（“MC_GearInPos”）
3 凸轮传动（“MC_CamIn”）
4 取消同步齿轮传动（“MC_GearOut”）
5 取消同步凸轮传动（“MC_CamOut”）
6 速度齿轮传动（“MC_GearInVelocity”）

WaitingFunctionState DINT 0 … 5 RON 用于指示哪个同步操作功能处于等待状态

0 同步操作均未处于等待状态

1 预留

2 带有特定同步位置的齿轮传动正在等待

（“MC_GearInPos”）
3 凸轮传动正在等待（“MC_CamIn”）
4 取消同步齿轮传动正在等待

（“MC_GearOut”）
5 取消同步凸轮传动正在等待

（“MC_CamOut”）
PhaseShift LREAL -1.0E12 … 

1.0E12
RON 当前绝对主值偏移（通过“MC_PhasingAbsolute”

或“MC_PhasingRelative”作业实现）。

ActualMaster DB_ANY 0 … 65535 RON 如果同步操作作业已启动，则会显示当前所用引

导轴的工艺数据块的编号。

0 同步操作均未处于激活状态

ActualCam DB_ANY 0 … 65535 RON 目前用于凸轮传动的循环凸轮

MasterOffset LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 通过“MC_CamIn”作业实现的凸轮主值范围的当前

偏移量

MasterScaling LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 通过“MC_CamIn”作业实现的凸轮主值范围的当前

缩放比例

SlaveOffset LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 通过“MC_CamIn”作业实现的凸轮从值范围的当前

偏移量

SlaveScaling LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 通过“MC_CamIn”作业实现的凸轮从值范围的当前

缩放比例

运动控制
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变量 数据类型 值范围 W 说明

Offset LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前绝对从值偏移量（通过“MC_OffsetAbsolute”
或“MC_OffsetRelative”作业实现），包括

“MC_CamIn”作业的从值偏移量 
(<TO>.StatusSynchronizedMotion.SlaveOffset)

EffectiveLeadingValue. TO_Struct_EffectiveLeadingVal
ue

同步操作功能的有效主值

  Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 位置

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 速度

Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 加速度

FunctionLeadingValue
.

TO_Struct_FunctionLeadingVal
ue

通过“MC_PhasingAbsolute”或
“MC_PhasingRelative”作业实现的主值偏移之后

的同步操作功能的主值

  Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 位置

FunctionFollowingVal
ue.

TO_Struct_FunctionFollowing
Value

通过“MC_OffsetAbsolute”或“MC_OffsetRelative”
作业实现的从值偏移之前的同步操作功能的从值

  Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 位置

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 速度

Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 加速度

StatusWord. DWORD - RON 同步操作的状态信息

  位 0 BOOL - RON “MaxVelocityExceeded”
在同步操作期间，超出组态的 大速度。

位 1 BOOL - RON “MaxAccelerationExceeded”
在同步操作期间，超出组态的 大加速度。

位 2 BOOL - RON “MaxDecelerationExceeded”
在同步操作期间，超出组态的 大减速度。

位 3 BOOL - RON “InSimulation”
同步操作仿真
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变量 数据类型 值范围 W 说明

FALSE 不仿真

TRUE 仿真

位 4 BOOL - RON “LeadingValueAdditiveCommand”
基于“MC_LeadingValueAdditive”的附加主值

FALSE 无附加主值有效

TRUE 附加主值有效

位 5 …
位 31

BOOL - RON 预留

“StatusKinematicsMotion”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusKinematicsMotion”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 2“MaxDecelerationExceeded”）进行评估的信息，请参见

《S7-1500/S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 
WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematicsMoti
on

DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 - - - “MaxVelocityExceeded”
0 运动系统工艺对象计算的速度设定值低于

轴上的 大速度。

1 运动系统工艺对象计算的速度设定值高于

轴上的 大速度。

位 1 - - - “MaxAccelerationExceeded”
0 运动系统工艺对象计算的设定值加速度低

于轴的 大加速度。

1 运动系统工艺对象计算的设定值加速度高

于轴的 大加速度。

位 2 - - - “MaxDecelerationExceeded”
0 运动系统工艺对象计算的设定值减速度低

于轴的 大减速度。

1 运动系统工艺对象计算的设定值减速度低

于轴的 大减速度。

“StatusTorqueData”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusTorqueData.<变量名称>”指示扭矩数据的状态。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusTorqueData. TO_Struct_StatusTorqueData  
  CommandAdditiveT

orqueActive
DINT 0、1 RON 附加扭矩设定值

0 未激活

1 激活

CommandTorqueRa
ngeActive

DINT 0、1 RON 力矩限值 B +、B-
0 未激活

1 激活

ActualTorque LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轴的实际扭矩

“StatusMotionIn”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusMotionIn.<变量名称>”指示“MotionIn”函数的状态。

变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusMotionIn. TO_Struct_StatusMotionIn  
  FunctionState DINT 0 … 2 RON 0 “MotionIn”函数未激活

1 “MC_MotionInVelocity”处于激活状态

2 “MC_MotionInPosition”处于激活状态

StatusWord. DWORD - RON -
  位 0 Bool - RON “MaxVelocityExceeded”

在 MotionIn 运动期间超出了组态的 大速度。

位 1 ...
位 31

Bool - RON 预留
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“StatusWord”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 5“HomingDone”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWord DWORD - RON 工艺对象的状态信息
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - “Enable”
启用状态

该工艺对象已启用。

位 1 - - - “Error”
存在错误。

位 2 - - - “RestartActive”
已激活“重启”。正在对工艺对象进行重新初始化。

位 3 - - - “OnlineStartValuesChanged”
“重启”变量已更改。要应用更改，必须将工艺对象

重新初始化。

位 4 - - - “ControlPanelActive”
已激活轴控制面板。

位 5 - - - “HomingDone”
回原点状态

工艺对象已回原点。

位 6 - - - “Done”
运动作业未在进行中且已禁用轴控制面板。

位 7 - - - “Standstill”
停止信号

轴处于停止状态。

位 8 - - - “PositioningCommand”
定位命令已激活（“MC_MoveRelative”、
“MC_MoveAbsolute”）。

位 9 - - - “JogCommand”
“MC_MoveJog”作业正在运行。

位 10 - - - “VelocityCommand”
“MC_MoveVelocity”作业正在运行。

位 11 - - - “HomingCommand”
“MC_Home”作业正在处理。

位 12 - - - “ConstantVelocity”
达到速度设定值。输出恒定速度设定值。

位 13 - - - “Accelerating”
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变量 数据类型 值 W 说明

已激活加速操作。

位 14 - - - “Decelerating”
已激活减速操作。

位 15 - - - “SWLimitMinActive”
已逼近或超过负方向上的软限位开关位置。

位 16 - - - “SWLimitMaxActive”
已逼近或超过正方向上的软限位开关位置。

位 17 - - - “HWLimitMinActive”
已逼近或超过负方向上的硬限位开关位置。

位 18 - - - “HWLimitMaxActive”
已逼近或超过正方向上的硬限位开关位置。

位 19 - - - 预留

位 20 - - - 预留

位 21 - - - “Synchronizing”
轴与主值同步。

位 22 - - - “Synchronous”
轴与主值同步移动。

位 23 - - - “MoveSuperimposedCommand”
“MC_MoveSuperimposed”作业正在运行。

位 24 - - - “PhasingCommand”
用于主值偏移的“MC_PhasingAbsolute”或
“MC_PhasingRelative”作业处于活动状态。

位 25 - - - “AxisSimulation”
工艺对象正在仿真中。

位 26 - - - “TorqueLimitingCommand”
“MC_TorqueLimiting”作业正在运行。

位 27 - - - “InLimitation”
驱动装置至少在扭矩限值的阈值（默认 90%）下运

行。

位 28 - - - “NonPositionControlled”
轴未处于位置控制的模式。

位 29 - - - “KinematicsMotionCommand”
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变量 数据类型 值 W 说明

轴已用于运动系统作业。

位 30 - - - “InClamping”
轴在固定挡块处锁紧。

位 31 - - - “MotionInCommand”
“MotionIn”作业正在运行。

“StatusWord2”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord2”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 0“StopCommand”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusWord2 DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 BOOL - RON “StopCommand”
“MC_Stop”作业正在运行。工艺对象已禁用。

位 1 BOOL - RON “DesynchronizingCommand”
“MC_GearOut”或“MC_CamOut”作业处于活动状

态。跟随轴已取消同步。

位 2 BOOL - RON “PassingBacklash”
已行进反向间隙。“<TO>.ActualPosition”未改变。

位 3 BOOL - RON “PhasingCommandWaiting”
用于主值偏移的“MC_PhasingAbsolute”或
“MC_PhasingRelative”作业正在等待。

位 4 BOOL - RON “OffsetCommand”
用于从值偏移的“MC_OffsetAbsolute”或
“MC_OffsetRelative”作业处于活动状态。

位 5 BOOL - RON “OffsetCommandWaiting”
用于从值偏移的“MC_OffsetAbsolute”或
“MC_OffsetRelative”作业正在等待。

位 6 BOOL - RON “MotionInSuperimposedCommand”
“MC_MotionInSuperimposed”作业正在运行。

位 7 BOOL - RON “HaltSuperimposedCommand”
“MC_HaltSuperimposed”作业正在运行。

位 8 ...
位 31

BOOL - RON 预留

“ErrorWord”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
“<TO>.ErrorWord”变量用于指示工艺对象错误（工艺报警）。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》 (页 1501)文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorWord DWORD - RON  
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - “SystemFault”
发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 - - - “DriveFault”
驱动装置错误

位 5 - - - “SensorFault”
编码器系统错误

位 6 - - - “DynamicError”
只能使用容许值作为指定的动态值。

位 7 - - - “CommunicationFault”
通信错误

通信缺失或通信故障。 
位 8 - - - “SWLimit”

已到达或超出软限位开关。

位 9 - - - “HWLimit”
已到达或超出硬限位开关。

位 10 - - - “HomingError”
进行回原点操作时出错

无法完成回原点。

位 11 - - - “FollowingErrorFault”
超出了跟随误差限制

位 12 - - - “PositioningFault”
定位误差

位 13 - - - “PeripheralError”
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变量 数据类型 值 W 说明

访问逻辑地址时发生错误

位 14 - - - “SynchronousError”
同步操作期间出错

运动控制指令中指定的引导轴未组态为可行的引导

轴。

位 15 - - - “AdaptionError”
数据自动传送时出错

位 16...
位 31

- - - 预留

“ErrorDetail”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.ErrorDetail.<变量名称>”中包含报警编号，以及工艺对象的当前未决工艺报

警的有效本地报警响应。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》文档 
(页 1501)的“工艺报警概述”部分。

变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorDetail. TO_Struct_ErrorDetail  
 
 

Number UDINT - RON 报警编号

Reaction DINT 0 … 5 RON 有效的报警响应

0 无响应

1 以当前动态值停止

2 以 大动态值停止

3 通过急停斜坡功能进行停止

4 取消启用

5 跟踪设定值
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“WarningWord”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量“<TO>.WarningWord”可指示出工艺对象上的未决警告。

有关对各个位（例如，位 13“PeripheralWarning”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》文档 (页 1501)的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。
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变量

图例 (页 2227) 

变量 数据类型 值 W 说明

WarningWord DWORD - RON  
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - “SystemWarning”
发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigWarning”
组态错误

将在内部调整一个或多个组态参数。

位 2 - - - “UserWarning”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 - - - “DriveWarning”
驱动装置警告

如果驱动装置上存在未生成 TO 报警的警告消息待处

理，此位不会置位。使用驱动装置的状态字直接评

估驱动装置警告。

位 5 - - - “SensorWarning”
编码器系统错误

位 6 - - - “DynamicWarning”
只能使用容许值作为指定的动态值。

位 7 - - - “CommunicationWarning”
通信错误

通信缺失或通信故障。 
位 8 - - - “SWLimitMin”

已逼近负方向上的软限位开关位置。

位 9 - - - “SWLimitMax”
已逼近正方向上的软限位开关位置。

位 10 - - - “HomingWarning”
进行回原点操作时出错

无法完成回原点。

位 11 - - - “FollowingErrorWarning”
已到达/超出跟随误差监控的警告限值
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变量 数据类型 值 W 说明

位 12 - - - “PositioningWarning”
定位误差

位 13 - - - “PeripheralWarning”
访问逻辑地址时发生错误

位 14 - - - “SynchronousWarning”
同步操作期间出错

运动控制指令中指定的引导轴未组态为可行的引导

轴。

位 15 - - - “AdaptionWarning”
数据自动传送时出错

位 16...
位 31

- - - 预留

“ControlPanel”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.ControlPanel.<变量名称>”不包含与用户相关的数据。该变量结构仅适用于

内部使用。

“InternalToTrace”变量（同步轴） (S7-1500, S7-1500T)
变量结构“<TO>.InternalToTrace.<变量名称>”不包含与用户相关的数据。该变量结构仅适用

于内部使用。

凸轮工艺对象的变量 (S7-1500T)

图例 (S7-1500T)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 变量的值范围 - 小值到 大值

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。
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W 工艺数据块中更改的有效性

DIR 直接：

值会直接发生更改，并在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

CAL 调用运动控制指令时：

值会直接发生更改，并在调用用户程序中相应的运动控制指令后，下一个 
MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

RES 重新启动：

通过扩展指令“WRIT_DBL”对负载存储器中的起始值进行更改（写入负载存储器中的 
DB）。在重新启动工艺对象之后，更改才会生效。

RON 只读：

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。

“Point[1..1000]”变量（“TO_Cam”类型的凸轮） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Point[1..1000].<变量名称>”包含“TO_Cam”类型的凸轮的定义点。

变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

Point[1..1000]. ARRAY [1..1000] OF 
TO_Cam_Struct_PointData

 

 
 

x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 定义范围内的点值

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 函数范围内的点值

“Point[1..10000]”变量（“TO_Cam_10k”类型的凸轮） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Point[1..10000].<变量名称>”包含“TO_Cam_10k”类型的凸轮的定义点。
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变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

Point[1..10000]. ARRAY [1..10000] OF 
TO_Cam_Struct_PointData

 

 
 

x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 定义范围内的点值

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 函数范围内的点值

“ValidPoint[1..1000]”变量（“TO_Cam”类型的凸轮） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.ValidPoint[1..1000]”显示“TO_Cam”类型的凸轮的定义点有效性。

变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

ValidPoint[1..1000] ARRAY 
[1..1000
] OF 
BOOL

- CAL 指示定义点是否有效。

FALSE 无效

TRUE 有效

“ValidPoint[1..10000]”变量（“TO_Cam_10k”类型的凸轮） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.ValidPoint[1..10000]”显示“TO_Cam_10k”类型的凸轮的定义点有效性。

变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

ValidPoint[1..10000] ARRAY 
[1..1000
0] OF 
BOOL

- CAL 指示定义点是否有效。

FALSE 无效

TRUE 有效
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“Segment[1..50]”变量（凸轮） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Segment[1..50].<变量名称>”包含凸轮的定义段。

变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

Segment[1..50]. ARRAY [1..50] OF 
TO_Cam_Struct_SegmentData

 

 
 

xmin LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 段的起始坐标

xmax LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 段的结束坐标

a0 LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 段折线 x0 的系数 A0

a1 LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 段折线 x1 的系数 A1

a2 LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 段折线 x2 的系数 A2

a3 LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 段折线 x3 的系数 A3

a4 LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 段折线 x4 的系数 A4

a5 LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 段折线 x5 的系数 A5

a6 LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 段折线 x6 的系数 A6

sineAmplitude LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 正弦元素的幅值

sinePeriod LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 正弦元素的周期时间 [rad]

sinePhase LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

CAL 正弦元素的相位偏移 [rad]
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“ValidSegment[1..50]”变量（凸轮） (S7-1500T)
“<TO>.ValidSegment[1..50]”变量结构指示凸轮的定义区段有效性。

变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

ValidSegment[1..50] ARRAY 
[1..50] 
OF BOOL

- CAL 指示定义段是否有效。

FALSE 无效

TRUE 有效

“InterpolationSettings”变量（凸轮） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.InterpolationSettings.<变量名称>”包含凸轮插补的组态。

变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

InterpolationSettings. TO_Cam_Struct_InterpolationS
ettings

 

 
 

InterpolationMode DINT 0 … 2 CAL 插补类型

0 线性

1 C 样条

2 B 样条

BoundaryConditions DINT 0、1 CAL 边界点特性 (Characteristics of the boundary 
points)
0 无曲线起始或曲线结束条件

1 曲线起始和结束处的一阶导数相等

“StatusCam”变量（“TO_Cam”类型的凸轮） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusCam.<变量名称>”指示凸轮的状态。
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变量

图例 (页 2286)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusCam. TO_Cam_Struct_StatusCam  
  StartLeadingValue LREAL -1.0E12 … 

1.0E12
RON 定义的第一个插补点/凸轮第一段的起点

（凸轮定义范围的起始值）

EndLeadingValue LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 定义的 后一个插补点/凸轮 后一段的结束点

（凸轮定义范围的结束值）

NumberOfValidPoin
ts

DINT 0 … 1 000 RON 有效点数

（“ValidPoint”= TRUE）
NumberOfValidSeg
ments

DINT 0 … 50 RON 有效区段数

（“ValidSegment”= TRUE）

“StatusCam”变量（“TO_Cam_10k”类型的凸轮） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusCam.<变量名称>”指示凸轮的状态。

变量

图例 (页 2286)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusCam. TO_Cam_Struct_StatusCam  
  StartLeadingValue LREAL -1.0E12 … 

1.0E12
RON 定义的第一个插补点/凸轮第一段的起点

（凸轮定义范围的起始值）

EndLeadingValue LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 定义的 后一个插补点/凸轮 后一段的结束点

（凸轮定义范围的结束值）

NumberOfValidPoin
ts

DINT 0 … 10 000 RON 有效点数

（“ValidPoint”= TRUE）
NumberOfValidSeg
ments

DINT 0 … 50 RON 有效区段数

（“ValidSegment”= TRUE）
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“StatusWord”变量（凸轮） (S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 4“CamDataChanged”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》文档 (页 1501)的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。

变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWord DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 - - - “Control”
使用状态

凸轮正在使用中。

位 1 - - - “Error”
存在错误。

位 2 - - - “RestartActive”
已激活“重启”。正在对工艺对象进行重新初始化。

位 3 - - - “OnlineStartValuesChanged”
“重启”变量已更改。要应用更改，必须将工艺对象

重新初始化。

位 4 - - - “CamDataChanged”
凸轮的定义范围已在工艺数据块中进行更改。

位 5 - - - “Interpolated”
已对凸轮进行插补。

位 6 - - - “InInterpolation” 
凸轮正在进行插补。

位 7 - - - “CopyCamDataActive”
“MC_CopyCamData”作业处于活动状态。

位 8 …
位 31

- - - 预留
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“ErrorWord”变量（凸轮） (S7-1500T)
“<TO>.ErrorWord”变量用于指示工艺对象错误（工艺报警）。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》文档 (页 1501)的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。

变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemFault”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 ...
位 31

- - - 预留

“ErrorDetail”变量（凸轮） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.ErrorDetail.<变量名称>”中包含报警编号，以及工艺对象的当前未决工艺报

警的有效本地报警响应。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》文档 
(页 1501)的“工艺报警概述”部分。
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变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorDetail. TO_Struct_ErrorDetail  
 
 

Number UDINT - RON 报警编号

Reaction DINT 0，9 RON 有效的报警响应

0 无响应

9 终止工艺对象的处理过程

“WarningWord”变量（凸轮） (S7-1500T)
变量“<TO>.WarningWord”可指示出工艺对象上的未决警告。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》文档 (页 1501)的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。
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变量

图例 (页 2286) 

变量 数据类型 值 W 说明

WarningWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemWarning”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigWarning”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserWarning”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 ...
位 31

- - - 预留

引导轴代理工艺对象的变量 (S7-1500T)

图例 (S7-1500T)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 变量的值范围 - 小值到 大值

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。
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W 工艺数据块中更改的有效性

DIR 直接：

值会直接发生更改，并在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

CAL 调用运动控制指令时：

值会直接发生更改，并在调用用户程序中相应的运动控制指令后，下一个 
MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

RES 重新启动：

通过扩展指令“WRIT_DBL”对负载存储器中的起始值进行更改（写入负载存储器中的 
DB）。在重新启动工艺对象之后，更改才会生效。

RON 只读：

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。

引导轴（引导轴代理） (S7-1500T)
以下变量指示用于本地同步操作的工艺对象的主值参数。

变量

图例 (页 2295)

变量 数据类型 值 W 说明

Position LREAL - RON 本地同步操作适用的主值 
Velocity LREAL - RON 用于本地同步操作的主值速度

Acceleration LREAL - RON 用于本地同步操作的主值速度

“Interface”变量（引导轴代理） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Interface.<变量名>”包含报文的输入地址。
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变量

图例 (页 2295)

变量 数据类型 值 W 说明

Interface. TO_Struct_LeadingAxisProxy_I
nterface

 

  AddressIn VRef - RON 外部主值的报文的输入地址

“Parameter”变量（引导轴代理） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Parameter.<变量名>”包含主值调节参数。

变量

图例 (页 2295)

变量 数据类型 值 W 说明

Parameter. TO_Struct_LeadingAxisProxy_P
arameter

 

  LocalLeadingValueD
elayTime

LREAL 0.0 … 1.0E9 DIR 虚拟本地跟随轴的延迟时间，而跟随轴又会以级联 
(<TO>.CrossPlcSynchronousOperation.LocalLeadi
ngValueDelayTime) 方式提供跨 PLC 主值

ToleranceTimeExter
nalLeadingValueInv
alid

LREAL 0.0 … 1.0E12 DIR 外部主值变为无效时触发工艺报警前的容差时间

“StatusExternalLeadingValue”变量（引导轴代理） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusExternalLeadingValue.<变量名>”包含外部主值的参数值。
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变量

图例 (页 2295)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusExternalLeading
Value.

TO_Struct_LeadingAxisProxy_S
tatusData

 

  ModuloLength LREAL 0.0 … 1.0E12 RON 外部主值的模数长度

ModuloStartValue LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 外部主值的模数起始值

AdjustmentTime LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 外部主值经过的调节时间

< 0 此时将内插外部主值。

> 0 此时将外推外部主值。

“StatusWord”变量（引导轴代理） (S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 4“LeadingValueValid”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》文档 (页 1501)的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。
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变量

图例 (页 2295)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWord DWORD - RON 工艺对象的状态信息

  位 0 - - - “Control”
使用状态

引导轴代理处于运行状态。

位 1 - - - “Error”
存在错误。

位 2 - - - “RestartActive”
已激活“重启”。正在对工艺对象进行重新初始化。

位 3 - - - “OnlineStartValuesChanged”
“重启”变量已更改。要应用更改，必须将工艺对象

重新初始化。

位 4 - - - “LeadingValueValid”
主值存在且有效。

位 5 - - - “LeadingValueModulo”
主值具有模数功能。

位 6 - - - “LeadingAxisControl”
引导轴处于设定值操作状态。

位 7...
位 31

- - - 预留

“'ErrorWord”变量（引导轴代理） (S7-1500T)
“<TO>.ErrorWord”变量用于指示工艺对象错误（工艺报警）。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述》文档 (页 1501)的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。
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变量

图例 (页 2295)

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemFault”

系统错误

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 ...
位 7

- - - 预留

位 7 - - - “CommunicationFault”
通信错误

通信缺失或通信故障。 
位 8 ...
位 31

- - - 预留

“ErrorDetail”变量（引导轴代理） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.ErrorDetail.<变量名称>”中包含报警编号，以及工艺对象的当前未决工艺报

警的有效本地报警响应。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》文档 
(页 1501)的“工艺报警概述”部分。
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变量

图例 (页 2295)

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorDetail. TO_Struct_ErrorDetail  
  Number UDINT - RON 报警编号

Reaction DINT 0、13 RON 有效的报警响应

0 无响应

13 主值无效

“WarningWord”变量（引导轴代理） (S7-1500T)
变量“<TO>.WarningWord”可指示出工艺对象上的未决警告。

有关对各个位（例如，位 1“ConfigWarning”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述》文档 (页 1501)的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 2295)

变量 数据类型 值 W 说明

WarningWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemWarning”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigWarning”
组态错误

将在内部调整一个或多个组态参数。

位 2 - - - “UserWarning”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 ...
位 6

- - - 预留

位 7 - - - “CommunicationWarning”
通信错误

通信缺失或通信故障。 
位 8 ...
位 31

- - - 预留
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6.1.5 使用 S7-1500T 运动系统功能 (S7-1500T)

6.1.5.1 功能概述 (S7-1500T)

适用于处理任务的运动机构 (S7-1500T)
运动系统是一种用户可编程的机械系统，其中采用多个机械耦合轴带动工作点进行运动。

S7‑1500T 工艺 CPU 通过运动系统工艺对象对运动系统进行控制，如，处理任务。典型的应

用包括： 
• 拾取放置

• 安装

• 码垛

通过运动系统控制面板和大量的在线与诊断功能，可直接对运动系统进行调试。运动系统工

艺对象全集成在 S7-1500T CPU 的系统诊断中。

多具有 4 个插补运动系统轴的运动系统工艺对象 (S7-1500T)
运动系统工艺对象计算运动系统工具零点 (TCP) 的运动设定值（考虑动态设置）。运动系统

工艺对象计算运动系统各个轴的运动设定值，反之使用运动系统计算轴的当前值。运动系统

工艺对象将轴指定运动设定值输出到互连的定位轴。 
运动系统工艺对象在系统级为预定义运动系统类型提供运动系统变换 (页 2462)。对于用户

自定义的运动系统，用户必须在单独的程序中提供用户变换 (页 2475)。 
可在 TIA Portal 中创建作为“定位轴”或“同步轴”工艺对象的单个运动系统轴。组态运动

系统工艺对象时，可根据组态的运动系统类型互连各轴。 
有关运动系统工艺对象的功能概述，请参见“运动系统控制的运动控制指令 (页 2305)”部分。

下图所示为 多具有四个插补运动系统轴的运动系统工艺对象的基本工作原理：
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组态

在运动系统工艺对象中可进行以下组态： 
• 基本参数

– 运动系统 (页 2327)
– 测量单位 (页 2328)

• 互连

– 互连运动系统轴 (页 2330)
– 机械轴耦合 (页 2332)

• 几何形状 (页 2339)
• 传送带跟踪 (页 2562)
• 动态

– 预设值和限值 (页 2517)
– 动态调整 (页 2519)

• 运动系统坐标系、对象坐标系和工具

– 坐标系与标架 (页 2317)
– 多具有四个插补运动系统轴的运动系统类型 (页 2320)
– 坐标系的偏移和旋转 (页 2488)

• 区域 (页 2494)
• 作业序列 (页 2521)

运动系统控制的运动控制指令 (S7-1500T)
通过用户程序中的运动控制指令或 TIA Portal（在“工艺对象 > 调试”(Technology object > 
Commissioning) 下）执行运动系统工艺对象的功能。

下表列出了运动系统工艺对象所支持的运动控制指令：

运动控制指令 简要说明

运动系统的运动

“MC_GroupInterrupt” 中断运动执行

“MC_GroupContinue” 继续执行运动

“MC_GroupStop” 停止运动

“MC_MoveLinearAbsolute” 线性轨迹运动的运动系统定位

“MC_MoveLinearRelative” 线性轨迹运动的运动系统相对定位
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运动控制指令 简要说明

“MC_MoveCircularAbsolute” 圆周轨迹运动的运动系统定位

“MC_MoveCircularRelative” 圆周轨迹运动的运动系统相对定位

“MC_MoveDirectAbsolute” 同步“点对点”运动的运动系统绝对运动

“MC_MoveDirectRelative” 同步“点对点”运动的运动系统相对运动

“MC_TrackConveyorBelt” 启动传送带跟踪

“MC_KinematicsMotionSimul
ation”

开始/结束运动系统仿真

区域

“MC_DefineWorkspaceZone” 定义工作空间区域

“MC_DefineKinematicsZone” 定义运动区域

“MC_SetWorkspaceZoneActiv
e”

激活工作空间区域

“MC_SetWorkspaceZoneInacti
ve”

释放工作空间区域

“MC_SetKinematicsZoneActiv
e”

激活运动区域

“MC_SetKinematicsZoneInact
ive”

释放运动区域

工具

“MC_DefineTool” 重新定义刀具

“MC_SetTool” 更改当前工具

坐标系

“MC_SetOcsFrame” 重新定义对象坐标系

“MC_KinematicsTransformati
on”

将轴坐标转换为笛卡尔坐标

“MC_InverseKinematicsTransf
ormation”

将笛卡尔坐标转换为轴坐标
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STEP 7 中的功能 (S7-1500T)
下表列出了 STEP 7 中运动系统工艺对象所支持的功能：

TIA Portal 中的功能 简要说明

运动系统控制面板 (页 2582) • 运动系统轴主动回原点

• 在 WCS 或 OCS 中点动运动系统

• 在 MCS 中点动各个运动系统轴

• 在 JCS 中点动接头

诊断 (页 2597) 监视和观察运动系统工艺对象的状态和错误消息

运动系统轨迹 (页 2609) • 对工具中心点 (TCP) 和对象坐标系 (OCS) 的当前运动进

行 3D 可视化

• 记录、播放和保存运动系统的运动

• 导出和导入记录

校准 (页 2617) • 确定对象坐标系的准确位置

• 定义工作区

• 使用方向板在 3D 视图中离线移动工具中心点

• 通过运动系统控制面板在线移动真实的运动系统

运动机构的组态限制 (S7-1500T)

运动控制资源 
每个 CPU 均提供了一组既定的“运动控制资源”。有关可用的总体运动控制资源的信息，请

参见所用 CPU 的技术规范。

有关 CPU 的运动控制资源的概述信息，请参见 TIA Portal 中的“工具 > 资
源”(Tools > Resources)。

扩展运动控制资源 (S7-1500T) 
除了互连轴的运动控制资源外，运动系统工艺对象还使用 30 个“扩展运动控制资源”。有

关可用运动系统的 大数量的信息，请参见所用 CPU 的技术规范。

有关 S7-15xxT CPU 技术规范的信息，请参见相应手册。

应用周期 
随着所用工艺对象数量的增加，CPU 处理工艺对象所需的计算时间也会延长。运动控制应用

周期可以根据所用工艺对象的数量进行调整。
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6.1.5.2 S7-1500T Motion Control KinPlus (S7-1500T)

S7-1500T Motion Control KinPlus 产品说明 (S7-1500T)
要控制具有 5 个或 6 个插补轴的运动系统，必须通过运动控制包“S7-1500T Motion Control 
KinPlus”补充 S7-1500T 运动系统功能。

交付形式

所需功能扩展不包含在工艺 CPU 的固件中，而是以运动控制包“S7-1500T Motion Control 
KinPlus”的形式交付。运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”包含带有功能扩展的完

整运动控制固件。用于 多具有 4 个轴的运动系统的运动控制功能以及其它所有运动控制功能

（如回原点或同步操作）也是从运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”加载的。

必须将运动控制包复制到“S7-1500T Motion Control KinPlus”类型的 SIMATIC 存储卡中。在

运行时从该卡加载包含功能扩展的固件。

用于“S7-1500T Motion Control KinPlus”的 SIMATIC 存储卡提供以下存储容量：

产品 订货号

S7-1500T Motion Control KinPlus 2 GB 6ES7 954-8LP80-0AA0
S7-1500T Motion Control KinPlus 32 GB 6ES7 954-8LT80-0AA0 
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运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”以软件形式提供，可通过 Online Software 
Delivery (OSD) 下载。

产品 订货号

S7-1500T Motion Control KinPlus 包（可下载的软

件形式）

6ES7 823-0KE00-1AA0

支持的 CPU
“S7-1500T Motion Control KinPlus”可用于以下 CPU：
• 集成了 SINAMICS S120 的 S7-1507D TF
• S7-1518T-4 PN/DP
• S7-1518TF-4 PN/DP
不支持通过 PLCSIM 和 PLCSIM Advanced 进行仿真。

支持的运动系统类型

运动系统工艺对象额外支持以下运动系统类型：

• 笛卡尔门户（带 2 个定位功能 A、B）
• 带中央机械手的 6 轴铰接臂

• 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B） 
• 用户自定义 3D 运动系统（带 3 个定位功能）

具有 4 个以上插补运动系统轴的运动系统工艺对象 (S7-1500T)
如果将包含运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”的 SIMATIC 存储卡插入 CPU，运

动系统工艺对象会计算具有 4 个以上运动系统轴的运动系统工具中心点的运动设定值。运动

系统工艺对象计算运动系统各个轴的运动设定值，反之使用运动系统变换计算轴的当前值。

所有计算中均包含动态设置。运动系统工艺对象将轴特定的运动设定值输出到互连的定位轴

或同步轴。

对于预定义的运动系统类型，运动系统变换 (页 2462)是运动系统工艺对象的组成部分。对

于用户自定义的 3D 运动系统（带 3 个定位功能），需要在单独的程序中提供运动系统变换。

可在 TIA Portal 中创建运动系统的各个轴，作为“定位轴”或“同步轴”类型的工艺对象。

组态运动系统工艺对象时，可根据组态的运动系统类型互连各轴。

下图显示了使用 S7-1500T Motion Control KinPlus 时运动系统工艺对象的基本功能：
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① 机械轴耦合

② 偏移量

反向的移动方向

变换

③ 状态、接头行进范围限值

对于具有 4 个以上运动系统轴的运动系统，接头坐标系 (JCS) 表示运动系统接头的机械位置，

而 MCS 则显示轴位置。可将接头坐标指定为 sPTP 运动的目标坐标。
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组态

在运动系统工艺对象中，可为具有 4 个以上运动系统轴的运动系统类型进行以下组态： 
• 基本参数

– 运动系统 (页 2327) 
– 测量单位 (页 2328) 

• 互连

– 互连运动系统轴 (页 2330) 
– 机械轴耦合 (页 2332)
– 接头 (页 2334) 

• 几何形状 (页 2500) 
• 传送带跟踪 (页 2562) 
• 动态

– 预设值和限值 (页 2517) 
– 动态调整 (页 2519) 

• 运动系统坐标系、对象坐标系和工具

– 坐标系与标架 (页 2317) 
– 具有四个以上运动系统轴的运动系统类型 (页 2322)
– 坐标系的偏移和旋转 (页 2488)

• 区域 (页 2497) 
• 作业序列 (页 2521)

运动控制指令

运动系统工艺对象支持的所有运动控制指令也可用于具有 4 个以上插补轴的运动系统。

更多信息，请参见“运动系统控制的运动控制指令 (页 2305)”。
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STEP 7 中的功能

下表列出了 STEP 7 中 S7-1500T Motion Control KinPlus 支持的功能： 

TIA Portal 中的功能 简要说明

运动系统控制面板 (页 2582) • 运动系统轴主动回原点

• 在 WCS 或 OCS 中点动运动系统

• 在 MCS 中点动各个运动系统轴

• 在 JCS 中点动接头

诊断 (页 2597) 监视和观察运动系统工艺对象的状态和错误消息

运动系统轨迹 (页 2609) • 对工具中心点 (TCP) 和对象坐标系 (OCS) 的当前运动进行 
3D 可视化

• 记录、播放和保存运动系统的运动

• 导出和导入记录

校准 (页 2617) • 确定对象坐标系的准确位置

• 定义工作区

• 使用方向板在 3D 视图中离线移动工具中心点

• 通过运动系统控制面板在线移动真实的运动系统
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S7-1500T Motion Control KinPlus 使用的 SIMATIC 存储卡 (S7-1500T)
包含运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”的 SIMATIC 存储卡标有“S7-1500T MC 
KinPlus”。

① 用于设置写保护的滑块：

• 滑块向上滑动：无写保护

• 滑块向下滑动：写保护

② 存储器大小

③ 订货号

④ 序列号

⑤ 产品版本

卡中可包含运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”，以及可在普通 SIMATIC 存储卡

中存储的所有文件。

有关使用 SIMATIC 存储卡的更多信息，请参见《CPU 存储器的结构和使用 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/59193101)》功能手册。

启用运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”
以下情况下，SIMATIC 存储卡中不包含运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”：
• 卡仍处于未使用状态。

• 所有版本均已删除。

• 卡已通过 TIA Portal 或 CPU 显示进行格式化。

操作步骤
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所需运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”（文件名为“6ES7 823-0KI20-1AA0 
V07.00.00.upd”）以 OSD 下载形式提供。

1. 下载包含运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”的 zip 文件。

2. 在 SIMATIC 存储卡上创建文件夹“\MCRC\”。
3. 将文件“6ES7 823-0KI20-1AA0 V07.00.00.upd”复制到 SIMATIC 存储卡上的文件夹

“\MCRC\”（“Motion Control Runtime Component”）中。使用读卡器或 SIMATIC Web 服务器将
文件复制到 SIMATIC 存储卡。仅可使用 SIMATIC 存储卡中带有标签“MC KinPlus”的文件。

4. 要在 CPU 上激活运动控制包，请将 SIMATIC 存储卡插入 SIMATIC CPU 中。CPU 断电 → 上电后，
会下载固件扩展，只要存储卡插入即可使用。

显示已下载的运动控制包

要检查固件扩展“S7-1500T Motion Control KinPlus”是否已成功下载，请检查当前运动控制包。

可选择以下方式查看已下载运动控制包的版本和类型：

• “在线和诊断”(Online and Diagnostics)下面“运动控制包信息”(Motion Control Package 
Information) 区中的“常规”(General)。

• 在诊断缓冲区中的已下载版本事件说明中

• 在 CPU 显示中的“概述 > 运动控制包信息”(Overview > Motion Control Package 
Information) 下

• 在 Web 服务器的“诊断 > 运动控制包信息”(Diagnostics > Motion Control Package 
Information) 页面上

如果运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”已成功下载，则会显示“Package name: 
MC KinPlus”。还会显示运动控制包的版本和内部版本。如果显示“Package name: MC Base”，
则不会下载运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”。

升级运动控制包

要升级运动控制包，请将新的 UPD 文件复制到文件夹“\MCRC\”中。CPU 启动期间，始终会下

载文件夹“\MCRC\”中版本 高的 UPD 文件。运动控制包的版本包含在文件名中。如果卡中有

多个版本的运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”，始终会下载 新版本。

删除卡中的数据

为了能够恢复之前的版本，请在删除现有文件之前将其保存到其它数据介质中。

如果将多个不同版本的运动控制包复制到了卡中，要释放 SIMATIC 存储卡的存储空间，可以

删除版本较低的运动控制包。
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格式化 SIMATIC 存储卡

如果格式化 SIMATIC 存储卡，会将运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”删除。

格式化 SIMATIC 存储卡之前，请将运动控制包文件保存到外部数据介质中。

警告

存储卡不可用

如果通过 Windows 应用程序格式化 SIMATIC 存储卡，会使其不可用。

只能通过 TIA Portal 或 CPU 显示对存储卡进行格式化。

注意

运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus”已删除

如果在恢复模块的出厂设置时选择格式化 SIMATIC 存储卡，将删除运动控制包“S7-1500T 
Motion Control KinPlus”。
为恢复模块的出厂设置并格式化 SIMATIC 存储卡之前，请将运动控制包文件保存到外部数

据介质中。

CPU 更换

如果更换 CPU，只需将 SIMATIC 存储卡“S7-1500T Motion Control KinPlus”插入具有兼容固

件的新设备即可。

6.1.5.3 在项目中映射运动系统 (S7-1500T)

术语定义 (S7-1500T)

运动机构 
运动系统是一种用户可编程的机械系统，其中采用多个机械耦合轴带动工作点进行运动。

运动系统轴

运动系统轴是运动系统进行运行的轴。各运动系统轴可连接定位轴/同步轴工艺对象。 

运动系统原点 (KZP) 
运动系统坐标系 (KCS) 的坐标原点为 KZP。并从 KZP 开始组态运动系统的几何参数。
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法兰坐标系的零点 (FNP) 
法兰坐标系 (FCS) 的坐标原点为 FNP。以 FNP 为起点，定义运动系统的法兰区域。

工具中心点 (TCP) 
工具坐标系 (TCS) 的坐标原点为工具零点或 TCP。TCP 是运动系统的操作点。

运动系统自由度 
运动系统自由度是工具可移动的维度。2D 运动系统在 xz 平面内移动工具，因此具有 2 个平

移自由度。3D 运动系统在 xyz 空间移动工具，因此具有 3 个平移自由度。工具的可选方向是 1 
到 3 个以上自由度（工具绕 z 轴、y 轴和 x 轴进行的旋转）。

机床坐标系 (MCS) 
MCS 包含互连运动系统轴的位置数据，因此可在一个系统中组合多达 6 个一维系统。

接头坐标系 (JCS) 
JCS 包含运动系统接头的几何位置。接头可执行直线或旋转运动。

作业序列 
运动系统工艺对象的作业序列是一个存储器，与运动相关的运动控制作业作为待处理作业和

等待中作业输入该存储器。作业序列允许计算多项作业的速度曲线。

AxesGroup 
与运动系统相关的运动控制指令具有输入参数“AxesGroup”。由于运动系统工艺对象会对运

动系统轴进行分组，因此可将运动系统工艺对象直接分配给输入参数“AxesGroup”。

连接位置空间

根据运动系统类型，运动系统可通过不同的接头位置到达笛卡尔坐标。运动系统类型 
(页 2339)用于定义可能的接头位置以及正向负向接头的位置空间。接头位置的空间受各转

换空间的限制。 

连接行进范围

接头行进范围定义了连接的 小和 大行进位置。
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目标接头位置范围

目标接头位置范围定义了接头的转数。

运动机构的显示图例 (S7-1500T)
下表列出了用于显示运动系统和坐标系的图形元素和符号：

图形元素 含义

运动系统的底座

运动系统的机械臂

运动系统从零位偏转

主动旋转轴

• 从动关节 
• 轴套

主动线性轴

工具适配器上的旋转轴

旋转轴

工具适配器

工具（机械手）

设置在映射平面外的坐标轴

设置在映射平面内的坐标轴

x 轴的颜色

y 轴的颜色

z 轴的颜色

坐标系与标架 (S7-1500T)
一个处理任务涉及许多对象，例如运动系统、工具、托盘和产品。可使用坐标系和标架描述

这些对象及其相对位置。运动系统工艺对象计算工具零点 (TCP) 的所有运动。
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坐标系

运动系统工艺对象使用以下右手笛卡尔坐标系（符合 DIN 66217）：

• 世界坐标系 (WCS)
• 运动系统坐标系 (KCS)
• 法兰坐标系 (FCS)
• 工具坐标系 (TCS)
• 对象坐标系 (OCS)
下图通过工作空间示例说明了坐标系的相对位置：

对于以下运动系统类型，FCS 和 TCS 在运动系统零位中的位置定义不同。

• 多具有四个插补运动系统轴的运动系统类型 (页 2320)
• 具有四个以上运动系统轴的运动系统类型 (页 2322)

世界坐标系 (WCS)
WCS 是运动系统环境或工作空间的固定坐标系。WCS 的零点是各个对象以及运动系统工艺

对象上的各个运动的基准点。可使用标架从 WCS 的零位（例如工作空间的拐角）开始定义

对象的位置。
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运动系统坐标系 (KCS)
KCS 连接至运动系统。KCS 在运动系统内的位置针对预定义的运动系统类型指定。KCS 的坐

标原点是运动系统原点 (KZP)。并从 KZP 开始组态运动系统的几何参数。

可使用 KCS 标架组态 KCS 在 WCS 中的位置。

对象坐标系 (OCS)
OCS 是用户定义的坐标系。例如，可使用 OCS 定义托盘在工作空间中的位置。可使用 OCS 标
架定义 OCS 在 WCS 中的位置。可定义 多 3 个同时激活的 OCS 标架。

① OCS 标架

标架

标架指定一个坐标系相对于另一个坐标系的偏移和旋转。

下表列出了运动系统工艺对象的标架：

标架 说明

KCS 标架 运动系统坐标系 (KCS) 在世界坐标系 (WCS) 中的位置

变换标架 法兰坐标系 (FCS) 在 KCS 中的位置

变换标架由运动系统变换形成，在工艺对象的“<TO>.FlangeInKcs”变
量中显示。

工具标架 工具坐标系 (TCS) 在 FCS 中的位置

OCS1..3 标架 对象坐标系 1 到 3 (OCS1..3) 在 WCS 中的位置
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多具有四个插补运动系统轴的运动系统类型 (S7-1500T)

法兰坐标系 (FCS)
FCS 连接到运动系统的工具适配器（法兰）上。因此，FCS 的位置随运动系统的运动而变化。

组态运动系统的几何参数后，FCS 的位置会处于运动系统的零位。运动系统工艺对象通过几

何参数计算变换标架。 
变换标架描述 FCS 在 KCS 中的位置。FCS 的 z 轴总是指向 KCS 的 z 轴负方向。对于具有定

向功能的运动系统类型，FCS 可绕 KCS 的 z 轴旋转。

下图通过“圆柱形自动机械机器人”的运动示例说明了 FCS 和 KCS 的位置以及变换标架：

① KCS 标架

② 变换标架

工具坐标系（TCS - 工具坐标系）和工具零点（TCP - 工具零点）

TCS 连接到 FCS，并将工具零点 (TCP) 定义为坐标原点。TCP 是工具的操作点。运动系统的

运动通常是指 TCP 的运动（对于 WCS/OCS）。可使用工具标架定义 TCS 在 FCS 中的位置。

可以为 多三个工具定义工具标架，其中只能有一个工具和一个工具标架同时激活。有关定

义工具标架的操作步骤，请参见“定义工具标架 (页 2492)”部分。
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TCS 的位置定义为 多具有 4 个插补轴的运动系统类型所到达的目标位置，具体如下：

• TCS 的 x 方向与目标位置的 x 方向相同。

• TCS 的 y 方向与目标位置的 y 方向相反。

• TCS 的 z 方向总是指向目标位置的 z 轴负方向。

下图说明了 TCS 和 TCP 在工作空间中的位置： 

① 工具标架

下图说明了运动系统运动前后 TCS 的位置：

① TCS 处于初始位置

② 运动系统运动到目标位置

③ TCS 已到达目标位置。 

对于具有方向的运动系统类型，方向相对于 TCS 为负，相对于 TCP 或 WCS 为正。
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具有四个以上运动系统轴的运动系统类型 (S7-1500T)

法兰坐标系 (FCS)
FCS 连接到运动系统的工具适配器（法兰）上。因此，FCS 的位置随运动系统的运动而变化。

组态运动系统的几何参数后，FCS 的位置会处于运动系统的零位。运动系统工艺对象通过几

何参数计算变换标架。 
FCS 的 x 轴定义为法兰法向向量的外方向。这意味着如果 TCS 的工具标架定义为不旋转，则 
FCS 的 x 轴的方向是工具长度向量的方向。

与 多具有四个插补运动系统轴的运动系统相反，FCS 的 z 轴并不总是指向 KCS 的负方向。

下图以“3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）”运动系统为例，说明了具有五个运动系

统轴的运动系统的 FCS 和 KCS 位置以及变换标架：

1

2

KCS

FCS

WCS

① KCS 标架

② 变换标架

下图显示了 FCS 在运动系统其它接头位置的对齐情况：
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① KCS 标架

② 变换标架

① KCS 标架

② 变换标架

③ 枢轴

工具坐标系（TCS - 工具坐标系）和工具零点（TCP - 工具零点）

TCS 连接到 FCS，并将工具零点 (TCP) 定义为坐标原点。TCP 是工具的操作点。运动系统的

运动通常是指 TCP 的运动（对于 WCS/OCS）。可使用工具标架定义 TCS 在 FCS 中的位置。

可以为 多三个工具定义工具标架，其中只能有一个工具和一个工具标架同时激活。有关定

义工具标架的操作步骤，请参见“定义工具标架 (页 2492)”部分。
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TCS 的位置定义为具有 4 个以上插补轴的运动系统类型已到达的目标位置，具体如下：

• TCS 的 x 方向与目标位置的 x 方向相同。

• TCS 的 y 方向与目标位置的 y 方向相同。

• TCS 的 z 方向与目标位置的 z 方向相同。

下图说明了 TCS 和 TCP 在工作空间中的位置： 

① 工具标架

下图说明了运动系统运动前后 TCS 的位置：

① TCS 处于初始位置

② 运动系统运动到目标位置

③ TCS 已到达目标位置。 
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添加、复制和删除运动系统工艺对象 (S7-1500T)

添加运动机构工艺对象 (S7-1500T)
下面介绍了在项目树中添加运动系统工艺对象的方法。

要求

已经创建包含 CPU S7-1500T 的项目。

操作步骤

要添加运动系统工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目浏览器中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology Objects) 文件夹。

3. 双击“添加新对象”(Add new object)。 
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

4. 选择“TO_Kinematics”。可从显示的描述推断该工艺对象的功能。 
5. 在“名称”(Name) 输入字段中，按需调整运动系统的名称。

工艺对象以此名称列在项目树中。工艺对象变量可以此名称在用户程序中使用。

6. 要更改建议的数据块编号，请选择“手动”(Manual) 选项。

7. 要自行添加工艺对象的相关信息，请单击“更多信息”(Additional information)。
8. 要在添加工艺对象后打开组态，请选中“添加新对象并打开”(Add new and open) 复选框。

9. 要添加工艺对象，请单击“确定”(OK)。

结果

创建了新运动系统工艺对象，并保存在项目树的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中。

复制运动机构工艺对象 (S7-1500T)
在下文中，将介绍如何在项目树中复制运动机构工艺对象。

要求

• 已经创建包含 CPU S7-1500T 的项目。

• 在项目中，已创建有运动机构工艺对象。
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操作步骤

要复制运动机构工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目浏览器中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology Objects) 文件夹。

3. 选择待复制的运动机构工艺对象。

4. 也可以复制或选择相连接的轴。要选择多个轴，请按住 <Ctrl> 键。

5. 在快捷菜单中，选择“复制”(Copy)。
6. 选择“工艺对象”(Technology Objects) 文件夹。

7. 在快捷菜单中，选择“粘贴”(Paste)。

结果

在项目树的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中，复制并创建所选择的运动机构工艺

对象和相连接的轴。

删除运动机构工艺对象 (S7-1500T)
在下文中，将介绍如何在项目树中删除运动机构工艺对象。

要求

• 已经创建包含 CPU S7-1500T 的项目。

• 在项目中，已创建有运动机构工艺对象。

操作步骤

要删除运动机构工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目浏览器中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology Objects) 文件夹。

3. 选择待删除的运动机构工艺对象。

4. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 指令。
随即打开“确认删除”(Confirm Delete) 对话框。

5. 单击“是”(Yes)，删除该工艺对象。

结果

所选择的运动机构工艺对象已删除。但与该运动机构工艺对象相连接的轴将保留不删除。
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支持的运动系统类型 (S7-1500T)
运动系统类型取决于机械系统的类型和轴的数量。机械耦合轴产生工具零点 (TCP) 的运动。

根据运动系统类型，可使用相应的几何参数对运动系统进行组态。 
运动系统工艺对象支持以下运动系统类型：

类别 运动系统类型

预定义的运动系统

笛卡尔门户 (页 2339) 2D 笛卡尔门户

2D 笛卡尔门户（带定位功能）

3D 笛卡尔门户

3D 笛卡尔门户（带定位功能）

3D 笛卡尔门户（带 2 个定位功能 A、B）1)

滚动拾取器 (页 2353) 滚动拾取器 2D
滚动拾取器 2D（带定位功能）

滚动拾取器 3D（立式）

滚动拾取器 3D（带定位功能，立式）

滚动拾取器 3D（带定位功能，水平）

SCARA (页 2372) 带定位功能的 SCARA 2D
SCARA 3D（带定位功能）

铰接臂 (页 2383) 2D 铰接臂

2D 铰接臂（带定位功能）

3D 铰接臂

3D 铰接臂（带定位功能）

带中央机械手的 6 轴铰接臂 1)

增量拾取器 (页 2421) 2D 增量拾取器

2D 增量拾取器（带定位功能）

3D 增量拾取器

3D 增量拾取器（带定位功能）

3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）1)

圆柱形自动机械 (页 2441) 3D 圆柱形自动机械

3D 圆柱形自动机械（带定位功能）

三脚架 (页 2452) 3D 三脚架

3D 三脚架（带定位功能）
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类别 运动系统类型

用户自定义运动系统

用户自定义运动系统 
(页 2461)

用户自定义 2D
2D 用户定义型（带定位功能 A）
用户自定义 3D
3D 用户定义型（带定位功能 A）
用户自定义 3D（带 3 个定位功能）1)

1) S7-1500T Motion Control KinPlus

测量单位 (S7-1500T)
从下拉列表中选择工艺对象可用的测量单位。

设置或更改测量单位会影响参数值：

• 工艺数据块中的参数值显示

• 用户程序中的参数分配

• TIA Portal 中位置和速度的输入和显示

所有信息和显示画面均对应于所选的测量单位。 
设置的单位显示在工艺对象的“<TO>.Units”变量结构中。有关变量结构的信息，请参见

““Units”变量（运动机构） (页 2702)”部分。

位置和速度

下表列出了支持用于线性轴位置和速度的测量单位：

位置 速度

nm、μm、mm1)、m、km mm/s1)、mm/min、mm/h、m/s、m/min、
m/h、km/min、km/h

in、ft 和 mi in/s、in/min、ft/s、ft/min 和 mi/h
1) 选中“使用精度较高的位置值”(Use position values with higher resolution) 选项框时的六个

小数位。
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下表列出了支持用于旋转轴的角度和角速度的测量单位：

角度 角速度

°1)、rad °/s1)、°/min、rad/s、rad/min
1) 选中“使用精度较高的位置值”(Use position values with higher resolution) 选项框时的六个

小数位。

加速度

相应地，将加速度的测量单位设置为位置/s²（角度/s²）。

加加速度

加加速度的测量单位设置为位置/s³（角度/s³）。

轴和运动系统工艺对象的测量单位

工艺对象传输值时始终不包括测量单位。 
例如，如果将轴的测量单位设置为 [mm]，将运动系统工艺对象的测量单位设置为 [m]，则

运动系统工艺对象会错误地以 [m] 为单位计算线性轴的位置值。在该示例中，如果运动系统

工艺对象输出一米运动设定值，则轴只移动一毫米。

运动系统工艺对象根据运动系统类型将线性和旋转设定值输出到互连的轴。运动系统工艺对

象不检查互连轴的轴类型（线性或旋转）。 
组态测量单位，如下所述：

• 根据运动系统类型，将互连工艺对象组态为线性或旋转轴。

• 根据运动系统类型，为互连轴组态与运动系统工艺对象相同的线性/旋转测量单位。

• 将互连轴上的所有线性轴和所有旋转轴组态为使用相同的测量单位。

精度较高的位置值

如果在组态定位轴、同步轴、外部编码器和运动系统工艺对象时选中“使用精度较高的位置

值”(Use position values with higher resolution) 复选框，则所选单位中有六个小数位可用（而

非标准的三个小数位）。由于采用 LREAL 格式，因此以 [mm] 和 [°] 为单位的可显示位置和

角度范围限制为 +/- 1.0E09。可使用的单位只有 mm、mm/s、° 和 °/s。如果之前已组态其它

单位，这些单位将自动变为单位“mm、mm/s、° 或 °/s”。
对于更高精度的位置值，下面的值将减少 1000 倍：

• 可显示的位置范围

• 可显示的角度范围
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• 机械传动比

• 关于长期稳定性的数字行进范围

• 速度、加速度和减速度的动态值

组态和互连运动系统轴 (S7-1500T)
可将运动系统工艺对象与定位轴和同步轴互连。运动系统工艺对象与互连轴之间必须有明确

的引用。不得将第二个运动系统工艺对象与已互连轴一起使用。

根据运动系统类型，需要 2 到 6 个定位轴或同步轴与运动系统互连。

根据运动系统类型，关联以下运动轴：

运动系统类型 运动系统轴

A1 A2 A3 A4 A5 1) A6 1)

2D ✓ ✓ - - - -
2D（带定位功能） ✓ ✓ - ✓ - -
3D ✓ ✓ ✓ - - -
3D（带定位功能） ✓ ✓ ✓ ✓ - -
3D（带 2 个定位功能 A、B）1) ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ -
3D（带 3 个定位功能）1) ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
带中央机械手的 6 轴铰接臂 1)

✓ 相关

-  不相关

 1) 仅适用于 S7-1500T Motion Control KinPlus

组态运动系统轴 (S7-1500T)
根据使用的运动系统组态轴的以下基本参数：

• 根据所用运动系统类型 (页 2339)的运动系统轴选择轴类型

• 根据使用的运动系统类型或互连的运动系统轴进行设置组态运动系统轴 (页 2330)
以下附加的基本参数与互连的运动系统轴相关：

• 组态运动系统轴 (页 2330)
• 测量单位 (页 2328)
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模数设置

运动系统工艺对象本身无模数设置。将激活了模数设置的轴与运动系统工艺对象互连时，轴

的模数范围必须至少涵盖运动系统的行进范围。 
对于 多具有 4 个插补轴的运动系统类型，轴的零位置必须对应于运动系统轴的零位置。不

能在运动系统运动期间更改运动系统轴 A1、A2 和 A3 的模数范围。

可为笛卡尔方向指定大于 360° 的角度。相对运动沿此角度行进。绝对运动在以下范围映射

该角度：

• A = -180° 到 179.999°
对于具有四个以上插补运动系统轴的运动系统类型，会额外定义以下方向范围：

• B = -90° 到 90°
• C = -180° 到 179,999°
对于具有四个以上插补运动系统轴的运动系统类型，不应为轴 A4、A5 和 A6 启用“模

数”(Modulo) 设置。

仿真轴/虚拟轴

还可以将运动系统工艺对象与仿真轴和虚拟轴互连。

互连运动系统轴 (S7-1500T)
在“互连”(Interconnections) 组态窗口中互连运动系统的轴。 

运动系统轴 
在下拉列表中，根据运动系统类型 (页 2339)选择需要的轴。已在项目中创建的定位轴和同

步轴显示在下拉列表中。已互连的轴也会显示在下拉列表中，但不能再次互连。

对于在运行期间更改轴互连不做规定。

使用  按钮直接调用所选工艺对象的组态。根据运动系统类型 (页 2330)组态互连的工艺对

象。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2331



机械轴耦合 (S7-1500T)

多具有四个插补运动系统轴的运动系统类型的机械轴耦合。 (S7-1500T)
如果某个运动系统轴的位置随着另一个运动系统轴的运动而发生变化，则这两个轴机械耦合。

两个运动系统轴可能会由于结构方面的原因而出现机械耦合。例如，如果“SCARA”运动系统

的运动系统轴 A4 与线性轴的主轴耦合，则方向会随着线性轴的运动而发生变化。

说明

如果设置从第一个轴到第二个轴的机械轴耦合，则不得激活第一个轴的“模数”(Modulo) 设
置。

运动系统变换通过补偿系数对机械耦合进行补偿。在组态运动系统的过程中，根据运动系统

类型指定机械耦合以及相应的补偿系数。 
对于以下运动系统类型，可以组态机械轴耦合：

• 带定位功能的 SCARA 2D (页 2372)
• SCARA 3D（带定位功能） (页 2376)
• 2D 铰接臂 (页 2383)
• 2D 铰接臂（带定位功能） (页 2387)
• 3D 铰接臂 (页 2391)
• 3D 铰接臂（带定位功能） (页 2398)
• 3D 圆柱坐标型（带定位功能） (页 2446)
更多关于设置和补偿系数的信息，请参见所用运动系统类型说明。

具有四个以上插补运动系统轴的运动系统类型的机械轴耦合。 (S7-1500T)
两个轴的机械轴耦合是指当“<TO>.AxisCoupling.N[1].CausingAxis”轴移动一段距离或一定角

度时，另一接头的位置也会改变，但耦合轴“<TO>.AxisCoupling.N[1].AffectedAxis”或该轴的

电机的位置不会改变。耦合轴“<TO>.AxisCoupling.N[1].AffectedAxis”的电机编码器不会检测

到任何位置变化。 

组态机械轴耦合

如果存在机械轴耦合，请在运动系统的“互连”(Interconnections) 组态窗口中对其进行组

态。 
耦合系数定义了跟踪的接头相对于移动轴位置变化所发生的位置变化。 
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耦合系数 <TO>.AxisCoupling.N[1..5].Factor 定义了耦合轴

“<TO>.AxisCoupling.N[1].AffectedAxis”相对于耦合轴

“<TO>.AxisCoupling.N[1].CausingAxis”位置变化所发生的位置变化。 
耦合系数定义为商数，但两个位置项不需要相同。位置变化指定为采用运动系统轴位置单位

的数字值（无单位）。 

示例 1
当轴 A4 移动 +90° 时，接头 J4 移动 +90°，即使轴 A5 未移动，接头 J5 也会沿该轴移动 9°。
从而可得出轴 A4 与轴 A5 之间的耦合系数： 

示例 2
当轴 A4 移动 90° 时，接头 J4 移动 90°。接头 J5 不受影响。轴 A4 和轴 A5 之间没有机械耦

合。 
示例 3
当轴 A4 移动 90° 时，接头 J4 移动 90°，即使轴 A5 未移动，接头 J5 也会移动 -0.9 mm。从

而可得出轴 A4 与轴 A5 之间的耦合系数： 

说明

采用接头坐标系 (JCS) 的运动系统的耦合系数与不采用接头坐标系的运动系统的补偿系数行

为相反。 

确定耦合系数

可选择以下方式确定耦合系数：

• 根据运动系统的机械数据确定 
• 在轴“<TO>.AxisCoupling.N[1..5].CausingAxis”移动时，通过外部测量系统检测受影响轴

的位置变化

• 根据受影响接头的位置变化确定
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根据受影响接头的位置变化确定

要使用受影响接头的位置变化确定耦合系数，请执行以下步骤：

1. 将受影响接头移入零位。 
2. 通过指定的轴将耦合接头移动定义的距离或角度，例如 5°。本例中，当接头的移动方向未反

转时，轴移动 5°。 
3. 点动轴“<TO>.AxisCoupling.N[1..5].CausingAxis”，使处于机械零位的耦合轴再次移动，而受

影响轴的电机不移动。 
4. 通过步骤 3 中轴“<TO>.AxisCoupling.N[1..5].CausingAxis”的移动位置变化和步骤 2 中耦合轴

“<TO>.AxisCoupling.N[1..5].AffectedAxis”的已知位置变化 (5°) 计算轴耦合系数。 

变量：机械轴耦合 (S7-1500T)
对于具有四个以上插补运动系统轴的运动系统类型的机械轴耦合，运动系统工艺对象的以下

变量相关：

变量 说明

组态机械轴耦合

<TO>.AxisCoupling.N[1..5].Enable 启用/禁用机械轴耦合

<TO>.AxisCoupling.N[1..5].CausingAxis 耦合轴

<TO>.AxisCoupling.N[1..5].AffectedAxis 已耦合轴

<TO>.AxisCoupling.N[1..5].Factor 耦合系数

接头 (S7-1500T)

接头坐标系 (JCS) (S7-1500T)
接头坐标系 (JCS) 表示运动系统接头的实际机械位置。

功能

JCS 提供以下功能： 
• 显示运动系统接头的当前位置、速度和加速度

• 在不移动机械耦合接头的情况下直接移动运动系统的接头 
• 通过定义接头行进范围 (页 2336)限制接头的行进范围 
• 在 sPTP 作业中指定运动系统的接头位置范围

• 设置接头的零点和计数方向
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计算运动系统设定值

下图显示了运动系统变换、接头坐标的计算（JCS 中）以及轴坐标的计算（MCS 中）：

组态接头 (S7-1500T)
在“接头”(Joints) 组态窗口中组态运动系统的接头。 

反转接头方向 (S7-1500T)
有关定义的运动系统接头移动方向，请参见“运动系统类型 (页 2339)”部分。这些移动方向

用于运动系统变换中。 
对于其它机械装置，可将接头移动方向定义为与运动系统类型的已定义移动方向相反。 
如果真实运动系统的接头行进方向与西门子运动系统类型中定义的接头行进方向相反，请为

该接头选中“方向反转”(Direction inverted) 复选框。 
运动系统变换后，会由工艺对象计算移动方向反转。

下图显示了带中央机械手的 6 轴铰接臂的运动系统示例，其中，接头 J1 需要反向移动方向：
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① 运动系统类型的运动方向定义

② 所用运动系统的移动方向定义

③ 接头 1 的正向移动方向

④ 接头 1 的负向移动方向

说明

然后通过在 MCS 中点动等方式检查接头的移动方向是否与运动系统轴的移动方向匹配。如

果接头方向与轴方向相反，则反转运动系统轴的编码器和驱动装置方向。

定义接头行进范围 (S7-1500T)
接头行进范围定义了运动系统接头的允许行进范围。通过定义接头行进范围，可避免在不允

许的情况下逼近机械固定挡块或接头位置。 
在“接头”(Joints) 组态窗口中输入下限和上限，以定义接头行进范围。

组态接头行进范围限值时，确保接头具有足够的减速距离，并在允许的行进范围内能逐渐达

到静止状态。 

说明

运动系统轴的软限位开关与组态的接头行进范围无关。可将接头行进范围定义为大于、等于

或小于轴行进范围。 
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监视接头行进范围 (S7-1500T)
视作业而定，接头行进范围监视在作业发布时已激活或在活动作业期间变为激活状态。 

作业 在 MC‑LookAhead [OB97] 的
运动准备期间检查接头坐标

在活动作业期间循环检查接头

坐标

• MC_MoveLinearAbso
lute

• MC_MoveLinearRelat
ive

• MC_MoveCircularAbs
olute

• MC_MoveCircularRel
ative 

- ✓

• MC_MoveDirectAbso
lute

• MC_MoveDirectRelat
ive

✓ ✓

单轴作业 - -

离开接头位置区域时的报警响应 
接头超过接头行进范围的上限或下限时，会输出工艺报警 820。运动系统运动被取消，轴基

于为其组态的 大动态值而停止（报警响应：基于轴的 大动态值而停止）。

要返回到接头行进范围，请通过单轴作业移动接头，例如采用“MC_MoveAbsolute”、
“MC_MoveRelative”或“MC_MoveJog”作业。

定义偏移量 (S7-1500T)
偏移量描述了运动系统类型 (页 2339)接头的已定义零位与所用运动系统接头的机械零位二

者之差。

如果机械轴的零位与运动系统类型的零位不匹配，则组态偏移量。 
示例

接头 J2 位于机械零位。该机械零位与运动系统类型的已定义零位在正旋转方向上有 30° 的
偏差。用于运动系统变换的运动系统类型的已定义零位会错开 -30°。偏移量组态为

“<TO>.Joint.J[2].Offset” = -30°。
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说明

使关联的运动系统轴回原点时，确保接头的机械零点与运动系统轴的位置 0.0 匹配。 

变量：接头 (S7-1500T)
组态具有四个以上插补运动系统轴的运动系统类型的接头时，涉及运动系统工艺对象的以下

变量：

变量 说明

接头组态

<TO>.Joint.J[1..6].InverseDirection 反向移动方向

<TO>.Joint.J[1..6].Offset 运动系统类型 (页 2339)接头的已定义零位与所用运动系统接头的

机械零位之差

<TO>.Joint.J[1..6].LowerLimit 接头行进范围的下限

<TO>.Joint.J[1..6].UpperLimit 接头行进范围的上限

接头运动系统运动的设定值

<TO>.JointData.J[1..6].Acceleration 当前加速度设定值

<TO>.JointData.J[1..6].Position 当前位置设定值

<TO>.JointData.J[1..6].Velocity 当前速度设定值
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运动机构类型 (S7-1500T)

笛卡尔门户 (Cartesian Portal) (S7-1500T)

2D 笛卡尔门户 (S7-1500T)
“2D 笛卡尔门户”运动系统支持 2 轴和 2 个角度运动的自由度。下图显示了运动系统的主要

配置和典型工作区域：

运动系统由 2 个正交的线性轴 A1 和 A2 组成，形成一个矩形工作区。

坐标系与零位 
下图显示了正视图中的以下内容：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 运动系统正向偏转（虚线所示）
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L2 轴 A2 处于零位：

FCS 与 KZP 和法兰长度 LF 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

 运动系统的偏转

x1 轴 A1 在 x 轴正方向上的偏转

z1 轴 A2 在 z 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 
位于与轴 A2 零位相距 LF 的位置。

相应互连工艺对象的位置 0.0 定义轴 A1 和 A2 的零位。可使用长度 L1 和 L2 定义 FCS 相对

于轴 A1 和 A2 零位的位置。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负方向移动 LF 长度。

变换区域

运动系统变换范围覆盖轴的整个行进范围 (页 2463)。
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连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

2D 笛卡尔门户（带定位功能） (S7-1500T)
“2D 笛卡尔门户（带定位功能）”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。下图显示了

运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动系统由以下轴组成：

• 2 个正交的线性轴 A1 和 A2
• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

线性轴形成矩形工作区域。运动系统轴 A4 可使工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

坐标系与零位 
下图显示了正视图中的以下内容：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 运动系统正向偏转（虚线所示）
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L2 轴 A2 处于零位：

FCS 与 KZP 和法兰长度 LF 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

 运动系统的偏转

x1 轴 A1 在 x 轴正方向上的偏转

z1 轴 A2 在 z 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 
位于与轴 A2 零位相距 LF 的位置。

相应互连工艺对象的位置 0.0 定义轴 A1 和 A2 的零位。可使用长度 L1 和 L2 定义 FCS 相对

于轴 A1 和 A2 零位的位置。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负方向移动 LF 长度。在轴 A4 的零位，FCS 
的 x 轴指向 KCS 的 x 轴方向。

变换区域

运动系统变换范围覆盖轴的整个行进范围 (页 2463)。
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连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

3D 笛卡尔门户 (S7-1500T)
“3D 笛卡尔门户”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。下图显示了运动系统的主要

配置和典型工作区域：

运动系统由 3 个正交的线性轴 A1、A2 和 A3 组成，线性轴形成矩形工作区域。

坐标系与零位

下图显示了正视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 轴 A1 和 A3 的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 轴 A3 处于零位：

FCS 与 KZP 和法兰长度 LF 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

 运动系统的偏转

x1 轴 A1 在 x 轴正方向上的偏转

z1 轴 A3 在 z 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 轴 A1 和 A2 的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L2 轴 A2 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离

 运动系统的偏转

x1 轴 A1 在 x 轴正方向上的偏转

y1 轴 A2 在 y 轴负方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 
位于与轴 A2 零位相距 LF 的位置。

相应互连工艺对象的位置 0.0 定义轴 A1、A2 和 A3 的零位。可使用长度 L1、L2 和 L3 定义 
FCS 相对于轴 A1、A2 和 A3 零位的位置。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负方向移动 LF 长度。 

变换区域

运动系统变换范围覆盖轴的整个行进范围 (页 2463)。

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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3D 笛卡尔门户（带定位功能） (S7-1500T)
“3D 笛卡尔门户（带定位功能）”运动系统支持 4 轴和 4 个角度运动的自由度。下图显示了

运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动系统由以下轴组成：

• 3 个正交的线性轴 A1、A2 和 A3
• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

线性轴形成矩形工作区域。运动系统轴 A4 可使工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

坐标系与零位

下图显示了正视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 轴 A1 和 A3 的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 轴 A3 处于零位：

FCS 与 KZP 和法兰长度 LF 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

 运动系统的偏转

x1 轴 A1 在 x 轴正方向上的偏转

z1 轴 A3 在 z 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 轴 A1 和 A2 的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L2 轴 A2 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离

 运动系统的偏转

x1 轴 A1 在 x 轴正方向上的偏转

y1 轴 A2 在 y 轴负方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 
位于与轴 A2 零位相距 LF 的位置。

相应互连工艺对象的位置 0.0 定义轴 A1、A2 和 A3 的零位。可使用长度 L1、L2 和 L3，定

义轴 A1、A2 和 A3 的零位到运动系统零位的距离。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负方向移动 LF 长
度。在轴 A4 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 x 轴方向。

变换区域

运动系统变换范围覆盖轴的整个行进范围 (页 2463)。

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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3D 笛卡尔门户（带 2 个定位功能 A、B） (S7-1500T)
“3D 笛卡尔门户（带 2 个定位功能 A、B）”运动系统支持 5 轴和 5 个角度运动的自由度。对

于该运动系统类型，需要使用运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus (页 2308)”。
下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动系统由以下轴组成：

• 3 个正交的线性轴 A1、A2 和 A3
• 一个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

• 一个旋转轴 A5，围绕位于运动系统零位的 KCS 的 y 轴旋转。

线性轴形成矩形工作区域。

坐标系与零位

下图显示了正视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 对轴 A1 和 A3 的正方向偏转以及轴 A5 的负方向偏转加以指示（虚线）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 处于零位：

轴 A1 的零位与 KZP 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

L3 轴 A3 处于零位：

轴 A3 的零位与 KZP 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF 在 FCS 前，FCS 的 x 轴方向上的法兰长度

L4 旋转轴 A4 与旋转轴 A5 的铰接点在位于运动系统零位的 KCS 的 x 轴方向上的

距离

运动系统的偏转

x1 轴 A1 在 x 轴正方向上的偏转

z1 轴 A3 在 z 轴正方向上的偏转

α5 α5 = -45° 时旋转轴 A5 的负方向偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 轴 A1 和 A2 的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 处于零位：

轴 A3/A4 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L2 轴 A2 处于零位：

FCS 与 KZP 相对于运动系统零位在 KCS 的 y 轴方向上的距离。如果轴 A4 已移

动，KZP 与 FCS 之间的距离不会超过 L2。
 运动系统的偏转

x1 轴 A1 在 x 轴正方向上的偏转

y1 轴 A2 在 y 轴负方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 
所在位置与轴 A5 之间在 KCS 的 z 轴负方向上有一定距离。

相应互连工艺对象的位置 0.0 定义轴 A1、A2 和 A3 的零位。可使用长度 L1、L2 和 L3，定

义轴 A1、A2 和 A3 的零位到运动系统零位的距离。也可以根据接头偏移量 (页 2337)移动轴 
A1、A2 和 A3 以及关联接头 J1、J2 和 J3 的零位。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负方向移动 LF 长
度。 
在零位，FCS 在以下笛卡尔位置中对齐：

• x = L1 + L4
• y = L2
• z = L3-LF
• A = 0°

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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• B = 90°
• C = 0
在轴 A4 和 A5 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 z 轴的反方向。FCS 的 y 轴指向与 KCS 的 y 轴
相同的方向。FCS 的 z 轴指向与 KCS 的 x 轴相同的方向。

变换区域

运动系统变换范围覆盖轴的整个行进范围 (页 2463)。

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

变量：直角坐标型 (S7-1500T)

2D 笛卡尔门户

可通过工艺对象的以下变量定义 2D 运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

1 2D 笛卡尔门户

2 2D 笛卡尔门户（带定位功能）

<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A1 的零位与运动系统原点 (KZP) 在运动系统坐标

系 (KCS) x 轴方向上的距离 L1
<TO>.Kinematics.Parameter[2] -1.0E12 到 1.0E12 FCS 与轴 A2 在 KCS 的 z 轴负方向上的距离 LF
<TO>.Kinematics.Parameter[3] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A2 的零位与 KZP 在 KCS 的 z 轴方向上的距离 L2

3D 笛卡尔门户

可通过工艺对象的以下变量定义 3D 运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

3 3D 笛卡尔门户

4 3D 笛卡尔门户（带定位功能）

26 3D 笛卡尔门户（带 2 个定位功能 A、B）
<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A1 的零位与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离 L1

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量 值 说明

<TO>.Kinematics.Parameter[2] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A2 的零位与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离 L2
<TO>.Kinematics.Parameter[3] -1.0E12 到 1.0E12 • FCS 与轴 A3 在 KCS 的 z 轴负方向上的距离 LF

• 3D 笛卡尔门户（带 2 个定位功能 A、B）：

FCS 与轴 A5 的距离 LF
<TO>.Kinematics.Parameter[4] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A3 的零位与 KZP 在 KCS 的 z 轴方向上的距离 L3
<TO>.Kinematics.Parameter[5] -1.0E12 到 1.0E12 旋转轴 A4 与旋转轴 A5 的铰接点在位于运动系统零位

的 KCS 的 x 轴方向上的距离 L41)

1) 仅与运动系统类型“3D 笛卡尔门户（带 2 个定位功能 A、B）”相关

参见

运动机构工艺对象的变量 (页 2646)

滚动拾取器 (S7-1500T)

滚动拾取器 2D (S7-1500T)
“2D 滚动拾取器”运动系统支持 2 轴和 2 个角度运动的自由度。下图显示了运动系统的主要

配置和典型工作区域：

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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运动系统由两个旋转轴（A1 和 A2）和导向轮组成。如果两个轴 A1 和 A2 沿相同的方向同

速旋转，则法兰在 KCS 的 x 轴方向上水平移动。如果两个轴 A1 和 A2 沿相反的方向同速旋转，

则法兰在 KCS 的 z 轴方向上水平移动。运动系统形成矩形工作区域。

坐标系与零位

下图显示了正视图中的以下内容：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L2 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 和法兰长度 LF 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

R1 轴 A1 的凸轮半径

R2 轴 A2 的凸轮半径

 运动系统的偏转

x1 运动系统在 x 轴正方向上的偏转

z1 运动系统在 z 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 
位于轴 A1 与 A2 之间。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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相应互连工艺对象的位置 0.0 定义轴 A1 和 A2 的零位。可使用长度 L1 和 L2 定义 FCS 相对

于轴 A1 和 A2 的零位的位置。使用长度 LF 在 KCS 的 z 轴负方向移动 FCS。

变换区域

运动系统变换范围覆盖轴的整个行进范围 (页 2463)。

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

滚动拾取器 2D（带定位功能） (S7-1500T)
“2D 滚动拾取器（带定位功能）”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。下图显示了

运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动系统由一个由导向轮和以下轴所组成的系统构成：

• 2 个旋转轴 A1 和 A2
• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

如果两个轴 A1 和 A2 沿相同的方向同速旋转，则法兰在 KCS 的 x 轴方向上水平移动。如果

两个轴 A1 和 A2 沿相反的方向同速旋转，则法兰在 KCS 的 z 轴方向上水平移动。运动系统

形成矩形工作区域。运动系统轴 A4 可使工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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坐标系与零位

下图显示了正视图中的以下内容：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2357



 运动系统的零位

L1 轴 A1 和 A2 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L2 轴 A1 和 A2 处于零位：

FCS 与 KZP 和法兰长度 LF 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

R1 轴 A1 的凸轮半径

R2 轴 A2 的凸轮半径

 运动系统的偏转

x1 运动系统在 x 轴正方向上的偏转

z1 运动系统在 z 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 
位于轴 A1 与 A2 之间。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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相应互连工艺对象的位置 0.0 定义轴 A1 和 A2 的零位。可使用长度 L1 和 L2 定义 FCS 相对

于轴 A1 和 A2 零位的位置。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负方向移动 LF 长度。在轴 A4 的零位，FCS 
的 x 轴指向 KCS 的 x 轴方向。

变换区域

运动系统变换范围覆盖轴的整个行进范围 (页 2463)。

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

滚动拾取器 3D（立式） (S7-1500T)
“3D 滚动拾取器（垂直）”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。下图显示了运动系

统的主要配置和典型工作区域：

运动系统由一个由导向轮和以下轴所组成的系统构成：

• 2 个旋转轴 A1 和 A2
• 1 个线性轴 A3，KCS 的 y 轴方向

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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如果两个轴 A1 和 A2 沿相同的方向同速旋转，则法兰在 KCS 的 x 轴方向上水平移动。如果

两个轴 A1 和 A2 沿相反的方向同速旋转，则法兰在 KCS 的 z 轴方向上水平移动。笛卡尔门

户线性轴 A3 沿 KCS 的 y 轴方向水平移动导向轮系统。运动系统形成长方体工作区域。

坐标系与零位

下图显示了正视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 和法兰长度 LF 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

R1 轴 A1 的凸轮半径

R2 轴 A2 的凸轮半径

 运动系统的偏转

x1 运动系统在 x 轴正方向上的偏转

z1 运动系统在 z 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

 运动系统的零位

L1 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L2 在轴 A3 的零点：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离

R1 轴 A1 的凸轮半径

R2 轴 A2 的凸轮半径

 运动系统的偏转

x1 运动系统在 x 轴正方向上的偏转

y1 运动系统在 y 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 
位于轴 A1 与 A2 之间。 
相应互连工艺对象的位置 0.0 定义轴 A1、A2 和 A3 的零位。可使用长度 L1、L2 和 L3 定义 
FCS 相对于轴 A1、A2 和 A3 的零位的位置。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负方向移动 LF 长度。 

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变换区域

运动系统变换范围覆盖轴的整个行进范围 (页 2463)。

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

滚动拾取器 3D（带定位功能，立式） (S7-1500T)
“3D 滚动拾取器（带定位功能，垂直）”运动系统支持 4 轴和 4 个角度运动的自由度。下图

显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动系统由一个由导向轮和以下轴所组成的系统构成：

• 2 个旋转轴 A1 和 A2
• 1 个线性轴 A3，KCS 的 y 轴方向

• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

如果两个轴 A1 和 A2 沿相同的方向同速旋转，则法兰在 KCS 的 x 轴方向上水平移动。如果

两个轴 A1 和 A2 沿相反的方向同速旋转，则法兰在 KCS 的 z 轴方向上水平移动。笛卡尔门

户线性轴 A3 沿 KCS 的 y 轴方向水平移动导向轮系统。运动系统形成长方体工作区域。运动

系统轴 A4 可使工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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坐标系与零位

下图显示了正视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 和 A2 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 轴 A1 和 A2 处于零位：

FCS 与 KZP 和法兰长度 LF 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

R1 轴 A1 的凸轮半径

R2 轴 A2 的凸轮半径

 运动系统的偏转

x1 运动系统在 x 轴正方向上的偏转

z1 运动系统在 z 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

 运动系统的零位

L1 轴 A1 和 A2 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L2 轴 A3 处于零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离

R1 轴 A1 的凸轮半径

R2 轴 A2 的凸轮半径

 运动系统的偏转

x1 运动系统在 x 轴正方向上的偏转

y1 运动系统在 y 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 
位于轴 A1 与 A2 之间。 
相应互连工艺对象的位置 0.0 定义轴 A1、A2 和 A3 的零位。可使用长度 L2 定义轴 A3 的零

位与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离。

可使用长度 L1 和 L3 定义 FCS 相对于轴 A1 和 A2 零位的位置。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负方

向移动 LF 长度。在轴 A4 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 x 轴方向。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变换区域

运动系统变换范围覆盖轴的整个行进范围 (页 2463)。

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

滚动拾取器 3D（带定位功能，水平） (S7-1500T)
“3D 滚动拾取器（带定位功能，水平）”运动系统支持 4 轴和 4 个角度运动的自由度。下图

显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动系统由一个由导向轮和以下轴所组成的系统构成：

• 2 个旋转轴 A1 和 A2
• 1 个线性轴 A3，KCS 的 z 轴方向

• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

如果两个轴 A1 和 A2 沿相同的方向同速旋转，则法兰在 KCS 的 x 轴方向上水平移动。如果

两个轴 A1 和 A2 沿相反的方向同速旋转，则法兰在 KCS 的 y 轴方向上水平移动。笛卡尔门

户线性轴 A3 沿 KCS 的 y 轴方向垂直移动导向轮系统。运动系统形成长方体工作区域。运动

系统轴 A4 可使工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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坐标系与零位

下图显示了正视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 在轴 A3 的零点：

FCS 与 KZP 和法兰长度 LF 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

R1 轴 A1 的凸轮半径

R2 轴 A2 的凸轮半径

 运动系统的偏转

x1 运动系统在 x 轴正方向上的偏转

z1 运动系统在 z 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L2 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离 
R1 轴 A1 的凸轮半径

R2 轴 A2 的凸轮半径

 运动系统的偏转

x1 运动系统在 x 轴正方向上的偏转

y1 运动系统在 y 轴正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 
位于轴 A1 与 A2 之间。 
相应互连工艺对象的位置 0.0 定义轴 A1、A2 和 A3 的零位。可使用长度 L2 定义轴 A3 的零

位与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离。

可使用长度 L1 和 L3 定义 FCS 相对于轴 A1 和 A2 的零位的位置。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负

方向移动 LF 长度。在轴 A4 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 x 轴方向。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变换区域

运动系统变换范围覆盖轴的整个行进范围 (页 2463)。

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

变量：滚动拾取器 (S7-1500T)

滚动拾取器 2D
可通过工艺对象的以下变量定义增量拾取器 2D 运动机构：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

5 滚动拾取器 2D
6 滚动拾取器 2D（带定位功能）

<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 至 1.0E12 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 在运动机构坐标系 (KCS) 的 x 轴方向上的

距离 L1。
<TO>.Kinematics.Parameter[2] 0.001 到 1.0E12 轴 1 的凸轮半径 R1
<TO>.Kinematics.Parameter[3] 0.001 到 1.0E12 轴 2 的凸轮半径 R2
<TO>.Kinematics.Parameter[4] -1.0E12 至 1.0E12 在法兰坐标系 (FCS) 前，KCS 的 z 轴负方向上的法兰

长度 LF
<TO>.Kinematics.Parameter[5] -1.0E12 至 1.0E12 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 z 轴方向上的距离 L2 

滚动拾取器 3D
可通过工艺对象的以下变量定义滚动拾取器 3D 运动机构：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

7 滚动拾取器 3D（立式）

8 滚动拾取器 3D（带定位功能，立式）

9 滚动拾取器 3D（带定位功能，水平）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2371



变量 值 说明

<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 至 1.0E12 轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离 L1
<TO>.Kinematics.Parameter[2] 0.001 到 1.0E12 轴 1 的凸轮半径 R1
<TO>.Kinematics.Parameter[3] 0.001 到 1.0E12 轴 2 的凸轮半径 R2
<TO>.Kinematics.Parameter[4] -1.0E12 至 1.0E12 在 FCS 前，KCS 的 z 轴负方向上的法兰长度 LF
<TO>.Kinematics.Parameter[5] -1.0E12 至 1.0E12 滚动拾取器

（立式）

轴 A3 的零位与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向

上的距离 L2
滚动拾取器

（水平）

轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与运动机构原点 (KZP) 在 KCS 的 y 
轴方向上的距离 L2 

<TO>.Kinematics.Parameter[6] -1.0E12 至 1.0E12 滚动拾取器

（立式）

轴 A1 和 A2 的零位：

FCS 与 KZP 在 KCS 的 z 轴方向上的距离 
L3 

滚动拾取器

（水平）

轴 A3 的零位与 KZP 在 KCS 的 z 轴方向

上的距离 L3

SCARA (S7-1500T)

具有方向的 SCARA 2D (S7-1500T)
“2D 平面关节型（带定位功能，旋转轴）”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。轴

将配置成串联运动系统。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2372 编程和操作手册, 11/2022



运动系统由以下轴组成：

• 1 个旋转轴 A1，围绕运动系统坐标系 (KCS) 的 z 轴旋转

• 1 个线性轴 A2，KCS 的 z 轴方向

• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

运动系统由水平对准的底座和铰接臂组成，通过旋转接头（轴 A1）连接。线性冲程轴（轴 
A2）固定在铰接臂的末端以进行垂直对齐。工具固定在线性轴的末端。运动系统轴 A4 可使

工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

坐标系与零位

下图显示了侧视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A1 与 KZP 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

L2 轴 A1 与 FCS 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

LF FCS 与轴 A1 在 FCS 的 z 轴方向上的距离

 运动系统的偏转

z1 轴 A2 在负方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

 运动系统的偏转

α1 α1 = 30.0° 时轴 A1 在正方向上的偏转

α1 = -60.0° 时轴 A1 在负方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 位于铰接臂末端。

下表所示为轴的零位：

轴 零位

A1 铰接臂指向 KCS 的 x 轴方向。

A2 轴 A2 位于互连工艺对象上的位置 0.0 处。

A4 在轴 A1 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 x 轴方向。 

机械轴耦合补偿

对于运动系统，可以将轴 A4 的机械轴耦合配置为轴 A2。运动系统变换补偿了组态的机械

轴耦合。轴 A4 与轴 A2 之间的轴耦合以丝杠螺距的形式实现。补偿系数系数为 1.0 时，轴 A4 
上的 360.0° 对应于轴 A2 上的距离 -1.0 mm。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A1：-180.0° ≤ α1 < 180.0°
• 轴 A2：无限制

• 轴 A4：无限制

可为相应方向定义大于 360° 的角度。但工具零点 (TCP) 的坐标 A 映射范围为 -180° 到 
+180°。

只能使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”和“MC_MoveDirectRelative”或通过单轴作

业来处理这些运动系统。 

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

SCARA 3D（带定位功能） (S7-1500T)
“3D 平面关节型（带定位功能）”运动系统支持 4 轴和 4 个角度运动的自由度。轴将配置成

串联运动系统。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动系统由以下轴组成：

• 1 个旋转轴 A1，围绕运动系统坐标系 (KCS) 的 z 轴旋转

• 1 个旋转轴 A2，与轴 A1 之间的距离为 L2，围绕 KCS 的 z 轴旋转

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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• 1 个线性轴 A3，与轴 A2 之间的距离为 L3，沿 KCS 的 z 轴方向运动

• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

运动系统由水平对准的底座和两个杆组成，通过旋转接头（轴 A1 和 A2）连接。线性轴（轴 
A3）固定在铰接臂的末端以进行垂直对齐。工具固定在线性轴的末端。运动系统轴 A4 可使

工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

坐标系与零位

下图显示了侧视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位 

 运动系统的零位

L1 轴 A1 与 KZP 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

L2 轴 A2 与轴 A1 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 轴 A3 与轴 A2 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

LF FCS 与轴 A2 在 FCS 的 z 轴方向上的距离

 运动系统的偏转

z1 轴 A3 在正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

运动控制
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下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

 α1 = 30.0°、α2 = 75.0° 正接头位置时运动系统在正方向上的偏转

α1 = -60.0°、α2 = -45.0° 负接头位置时运动系统在负方向上的偏转

α1 α1 = 30.0° 时轴 A1 在正方向上的偏转

α1 = -60.0° 时轴 A1 在负方向上的偏转

α2 α2 = 75.0° 时轴 A2 在正方向上的偏转会产生一个正接头位置。

α2 = -45.0° 时轴 A2 在负方向上的偏转会产生一个负接头位置。

运动机构的显示图例 (页 2317)

带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于运动系统的底座上。法兰坐标系 (FCS) 位于轴 A3 末端。
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下表所示为轴的零位：

轴 零位

A1 和 A2 运动系统在 KCS x 轴方向上运动。

A3 FCS 与 KCS 在 z 轴方向上的距离为 L1-LF。
A4 在轴 A1 和 A2 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 x 轴方向。 

机械轴耦合补偿

对于运动系统，可以配置以下机械耦合轴：

• 轴 A1 与轴 A2 之间的机械轴耦合

• 轴 A4 与轴 A3 之间的机械轴耦合

运动系统变换补偿了组态的机械轴耦合。补偿系数 > 0.0 时，运动系统变换会认为轴 A1 的
正向运动导致在轴 A2 上产生负向运动。轴 A4 与轴 A3 之间的轴耦合以丝杠螺距的形式实现。

补偿系数系数为 1.0 时，轴 A4 上的 360.0° 对应于轴 A3 上的距离 -1.0 mm。

变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A1：-180.0° ≤ α1 ≤ 180.0°
• 轴 A2：-180.0° ≤ α2 ≤ 180.0°
• 轴 A3：无限制

• 轴 A4：无限制

可为相应方向定义大于 360° 的角度。但工具零点 (TCP) 的坐标 A 映射范围为 -180° 到 
+180°。

说明

奇点

运动系统具有奇点 (页 2467)。

当法兰坐标系 (FCS) 的零点在运动系统坐标系 (KCS) 中的 z 轴时会出现奇点。不允许在此区

域内反向变换。在该位置，如果长度 L2 和 L3 相同，可能会导致安装暂停。

下图给出了奇点的移动方向示例：

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 允许的连接位置

 收起位置

内部奇点位于 L2 = L3 处
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连接位置空间

下表列出了运动系统可能的臂定位空间：

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematics. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematics

 

  Valid BOOL - RON 转换值的有效性

FALSE 无效

TRUE 有效

LinkConstellation DWORD 0 至 n RON 连接位置空间

  位 0 - - - 定位轴 1
0 不相关

1 不相关

位 1 - - - 定位轴 2
考虑到机械轴耦合，轴 A2 的正/负角 α2
0 α2 正
1 α2 负

位 2 - - - 定位轴 3
0 不相关

1 不相关

位 3 … 31 - - - 不相关

变量：SCARA (S7-1500T)

SCARA 2D
可通过工艺对象的以下变量定义 SCARA 2D 运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

20 带定位功能的 SCARA 2D

<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A1 与运动系统的零位在运动系统坐标系 (KCS) 的 z 
轴方向上的距离

<TO>.Kinematics.Parameter[2] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A2 与轴 A4 在 KCS 的 x 轴方向上的距离 L2

运动控制
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变量 值 说明

<TO>.Kinematics.Parameter[3] 0.001 到 1.0E12 法兰坐标系与轴 A2 在 KCS 的 z 轴负方向上的距离

<TO>.Kinematics.Parameter[4] - 轴 A4 与 A2 之间存在/不存在机械轴耦合

0 不存在

1 存在

<TO>.Kinematics.Parameter[5] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A4 与轴 A2 之间的补偿系数

SCARA 3D
可通过工艺对象的以下变量定义 SCARA 3D 运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

10 SCARA 3D（带定位功能）

<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A1 与运动系统的零位在运动系统坐标系 (KCS) 的 z 
轴方向上的距离

<TO>.Kinematics.Parameter[2] 0.001 到 1.0E12 轴 A2 与轴 A1 在 KCS 的 x 轴方向上的距离 L2
<TO>.Kinematics.Parameter[3] - 轴 A1 与轴 A2 之间存在/不存在机械轴耦合

0 不存在

1 存在

<TO>.Kinematics.Parameter[4] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A1 与轴 A2 之间的补偿系数

<TO>.Kinematics.Parameter[5] 0.001 到 1.0E12 轴 A3 与轴 A2 在 KCS 的 x 轴方向上的距离 L3
<TO>.Kinematics.Parameter[6] - 轴 A4 与轴 A3 之间存在/不存在机械轴耦合

0 不存在

1 存在

<TO>.Kinematics.Parameter[7] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A4 与轴 A3 之间的补偿系数

<TO>.Kinematics.Parameter[8] -1.0E12 到 1.0E12 法兰坐标系与轴 A2 在 KCS 的 z 轴负方向上的距离

铰接臂 (S7-1500T)

铰接臂 2D (S7-1500T)
“2D 关节型”运动系统支持 2 轴和 2 个角度运动的自由度。轴将配置为串联运动系统，法兰

系统强制耦合。

运动控制
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下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动系统由以下轴组成：

• 1 个旋转轴 A1，与运动系统零位之间的距离在 KCS z 轴方向上为距离 L1，在 x 轴方向上

为距离 L2
• 1 个旋转轴 A2，与轴 A1 之间的距离为 L3
运动系统由一个底座和多个铰接臂组成，铰接臂通过铰接接头（轴 A1、A2）连接。轴 A1 和 
A2 在 xz 平面上移动铰接臂。通过各轴与法兰系统之间的强制耦合，FCS 的 z 轴总是指向 KCS 
的 z 轴负方向。

坐标系与零位

下图显示了侧视图中的以下内容：

• 轴和强制耦合点的位置

• KCS 和 FCS 坐标系的位置

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制
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① 强制耦合点

 运动系统的零位

L1 轴 A1 与运动零点 (KZP) 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

L2 轴 A1 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 轴 A2 与轴 A1 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L4 强制耦合点与轴 A2 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

LF FCS 与强制耦合点在 FCS 的 z 轴方向上的距离

运动控制
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使用工艺功能
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 运动系统的偏转

α1 α1 = 45.0° 时轴 A1 的正方向偏转

α1 = -60.0° 时轴 A1 的负方向偏转

α2 α2 = 45.0° 时轴 A2 在正方向上的偏转会产生一个正连接位置。

α2 = -15.0° 时轴 A2 在负方向上的偏转会产生一个负连接位置。

运动系统的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。可使用距离 L1 和 
L2 定义轴 A1 相对于 KZP 的位置。轴 A2 位于 KCS 的 x 轴方向上与轴 A1 距离为 L3 的位置。

法兰坐标系 (FCS) 与轴 A2 及强制耦合点的距离分别为：

• 与轴 A2 在 KCS 的 x 轴方向上的距离为 L4
• 与强制耦合点在 KCS 的 z 轴负方向上的距离为 LF
轴 A2 和法兰系统为强制耦合。通过强制耦合，FCS 的 z 轴总是指向 KCS 的 z 轴负方向。强

制耦合点位于 KCS 的 x 轴方向上与轴 A2 距离为 L4 的位置。

下表所示为轴的零位：

轴 零位

A1 沿 KCS 的 x 轴方向的长度为 L3。
A2 在轴 A1 的零位，沿 KCS 的 x 轴方向的长度为 L4。

机械轴耦合补偿

对于运动系统，可以将轴 A1 的机械轴耦合配置为轴 A2。运动系统变换补偿了组态的机械

轴耦合。补偿系数 > 0.0 时，运动系统变换会认为轴 A1 的正向运动导致在轴 A2 上产生负

向运动。

变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A1：-180.0° ≤ α1 < 180.0°
• 轴 A2：-180.0° ≤ α2 < 180.0°

说明

奇点

运动系统具有外部奇点 (页 2467)。

运动控制
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连接位置空间

下表列出了运动系统可能的臂定位空间：

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematics. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematics

 

  Valid BOOL - RON 转换值的有效性

FALSE 无效

TRUE 有效

LinkConstellation DWORD 0 至 n RON 连接位置空间

  位 0 - - - 定位轴 1 
0 不相关

1 不相关

位 1 - - - 定位轴 2
考虑到机械轴耦合，轴 A2 的正/负角 α2
0 α2 正
1 α2 负

位 2 - - - 定位轴 3
0 不相关

1 不相关

位 3 … 31 - - - 不相关

铰接臂 2D（带定位功能） (S7-1500T)
“带定位功能的 2D 关节型”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。轴将配置为串联

运动系统，法兰系统强制耦合。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2387



运动系统由以下轴组成：

• 1 个旋转轴 A1，与运动系统零位之间的距离在 KCS z 轴方向上为距离 L1，在 x 轴方向上

为距离 L2
• 1 个旋转轴 A2，与轴 A1 之间的距离为 L3
• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转，在 KCS x 方向与轴 A2 之间的距离为 L4
运动系统由一个底座和多个铰接臂组成，铰接臂通过铰接接头（轴 A1、A2）连接。轴 A1 和 
A2 在 xz 平面上移动铰接臂。通过各轴与法兰系统之间的强制耦合，FCS 的 z 轴总是指向 KCS 
的 z 轴负方向。运动系统轴 A4 可使工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

坐标系与零位

下图显示了侧视图中的以下内容：

• 轴和强制耦合点的位置

• KCS 和 FCS 坐标系的位置

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制
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① 强制耦合点

 运动系统的零位

L1 轴 A1 与运动零点 (KZP) 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

L2 轴 A1 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 轴 A2 与轴 A1 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L4 强制耦合点与轴 A2 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

LF FCS 与强制耦合点在 FCS 的 z 轴方向上的距离

运动控制
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 运动系统的偏转

α1 α1 = 45.0° 时轴 A1 的正方向偏转

α1 = -60.0° 时轴 A1 的负方向偏转

α2 α2 = 45.0° 时轴 A2 在正方向上的偏转会产生一个正连接位置。

α2 = -15.0° 时轴 A2 在负方向上的偏转会产生一个负连接位置。

运动机构的显示图例 (页 2317)

包含运动系统原点 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于运动系统的底座上。可使用距离 L1 和 
L2 定义轴 A1 相对于 KZP 的位置。轴 A2 位于 KCS 的 x 轴方向上与轴 A1 距离为 L3 的位置。

法兰坐标系 (FCS) 与轴 A2 及强制耦合点的距离分别为：

• 与轴 A2 在 KCS 的 x 轴方向上的距离为 L4
• 与强制耦合点在 KCS 的 z 轴负方向上的距离为 LF
轴 A2 和法兰系统为强制耦合。通过强制耦合，FCS 的 z 轴总是指向 KCS 的 z 轴负方向。强

制耦合点位于 KCS 的 x 轴方向上与轴 A2 距离为 L4 的位置。

下表所示为轴的零位：

轴 零位

A1 沿 KCS 的 x 轴方向的长度为 L3。
A2 在轴 A1 的零位，沿 KCS 的 x 轴方向的长度为 L4。
A4 在轴 A1 和 A2 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 x 轴方向。 

机械轴耦合补偿

对于运动系统，可以将轴 A1 的机械轴耦合配置为轴 A2。运动系统变换补偿了组态的机械

轴耦合。补偿系数 > 0.0 时，运动系统变换会认为轴 A1 的正向运动导致在轴 A2 上产生负

向运动。

变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A1：-180.0° ≤ α1 < 180.0°
• 轴 A2：-180.0° ≤ α2 < 180.0°
• 轴 A4：无限制

可为相应方向定义大于 360° 的角度。但工具零点 (TCP) 的坐标 A 映射范围为 -180° 到 
+180°。

运动控制
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说明

奇点

运动系统具有外部奇点 (页 2467)。

连接位置空间

下表列出了运动系统可能的臂定位空间：

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematics. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematics

 

  Valid BOOL - RON 转换值的有效性

FALSE 无效

TRUE 有效

LinkConstellation DWORD 0 至 n RON 连接位置空间

  位 0 - - - 定位轴 1 
0 不相关

1 不相关

位 1 - - - 定位轴 2
考虑到机械轴耦合，轴 A2 的正/负角 α2
0 α2 正
1 α2 负

位 2 - - - 定位轴 3
0 不相关

1 不相关

位 3 … 31 - - - 不相关

铰接臂 3D (S7-1500T)
“3D 关节型”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。轴将配置为串联运动系统，法兰

系统强制耦合。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动控制
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运动系统由以下轴组成：

• 1 个旋转轴 A1，围绕运动系统坐标系 (KCS) 的 z 轴旋转

• 1 个旋转轴 A2，与运动系统零位之间的距离在 KCS z 轴方向上为距离 L1，在 x 轴方向上

为距离 L2
• 1 个旋转轴 A3，与轴 A2 之间的距离为 L3
运动系统由一个底座和多个铰接臂组成，铰接臂通过铰接接头（轴 A1、A2 和 A3）连接。轴 
A1 绕底座水平旋转运动系统。轴 A2 和 A3 移动铰接臂。运动系统形成大致球形工作区域。

通过各轴与法兰系统之间的强制耦合，FCS 的 z 轴总是指向 KCS 的 z 轴负方向。

坐标系与零位

下图显示了侧视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴和强制耦合点的位置

• KCS 和 FCS 坐标系的位置

• 轴的零位

• 轴 A2 和 A3 的正/负偏转（虚线所示）

运动控制
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① 强制耦合点

 运动系统的零位

L1 轴 A2 与运动零点 (KZP) 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

L2 轴 A2 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 轴 A3 与轴 A2 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L4 强制耦合点与轴 A3 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

LF FCS 与强制耦合点在 FCS 的 z 轴方向上的距离

运动控制
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使用工艺功能
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 运动系统的偏转

α2 α2 = 45.0° 时轴 A2 的正方向偏转

α2 = -60.0° 时轴 A2 的负方向偏转

α3 α3 = 45.0° 时轴 A3 在正方向上的偏转会产生一个正连接位置。

α3 = -15.0° 时轴 A3 在负方向上的偏转会产生一个负连接位置。

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

 运动系统的偏转

α1 α1 = 30.0° 时轴 A1 的正方向偏转

α1 = -60.0° 时轴 A1 的负方向偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于运动系统的底座上。可使用距离 L1 和 L2 定义轴 A2 相对

于 KZP 的位置。轴 A3 位于 KCS 的 x 轴方向上与轴 A2 距离为 L3 的位置。

法兰坐标系 (FCS) 与轴 A3 及强制耦合点的距离分别为：

• 与轴 A3 在 KCS 的 x 轴方向上的距离为 L4
• 与强制耦合点在 KCS 的 z 轴负方向上的距离为 LF

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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轴 A3 和法兰系统为强制耦合。通过强制耦合，FCS 的 z 轴总是指向 KCS 的 z 轴负方向。强

制耦合点位于 KCS 的 x 轴方向上与轴 A3 距离为 L4 的位置。

下表所示为轴的零位：

轴 零位

A1 运动系统铰接臂指向 KCS 的 x 轴方向。

A2 在轴 A1 的零位，沿 KCS 的 x 轴方向的长度为 L3。
A3 在轴 A1 和 A2 的零位，沿 KCS 的 x 轴方向的长度为 L4。

机械轴耦合补偿

对于运动系统，可以将轴 A2 的机械轴耦合配置为轴 A3。运动系统变换补偿了组态的机械

轴耦合。补偿系数 > 0.0 时，运动系统变换会认为轴 A2 的正向运动导致在轴 A3 上产生负

向运动。

变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A1：-180.0° ≤ α1 < 180.0°
• 轴 A2：-180.0° ≤ α2 < 180.0°
• 轴 A3：-180.0° ≤ α3 < 180.0°

说明

奇点

运动系统具有奇点 (页 2467)。

当法兰坐标系 (FCS) 的零点在运动系统坐标系 (KCS) 中的 z 轴时会出现奇点。不允许在此区

域内反向变换。

下图给出了奇点和允许的连接位置：

运动控制
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 允许的连接位置

 内部奇点

运动控制
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使用工艺功能
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连接位置空间

下表列出了运动系统可能的臂定位空间：

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematics. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematics

 

  Valid BOOL - RON 转换值的有效性

FALSE 无效

TRUE 有效

LinkConstellation DWORD 0 至 n RON 连接位置空间

  位 0 - - - 定位轴 1
前/后区域轴 A1 的角度 α1（标准区域/高架区域）

0 对于轴 A1，FCS 的零位位于连接位置线的

前面区域（标准区域）。

α1 = arctan(yFCS/xFCS)
1 对于轴 A1，FCS 的零位位于连接位置线的

后面区域（高架区域）。

α1 = -arctan(yFCS/xFCS)
位 1 - - - 定位轴 2

0 不相关

1 不相关

位 2 - - - 定位轴 3
考虑到机械轴耦合，轴 A3 的正/负角 α3
0 α3 正
1 α3 负

位 3 … 31 - - - 不相关

铰接臂 3D（带定位功能） (S7-1500T)
“带定位功能的 3D 关节型”运动系统支持 4 轴和 4 个角度运动的自由度。轴将配置为串联

运动系统，法兰系统强制耦合。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动控制
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运动系统由以下轴组成：

• 1 个旋转轴 A1，围绕运动系统坐标系 (KCS) 的 z 轴旋转

• 1 个旋转轴 A2，与运动系统零位之间的距离在 KCS z 轴方向上为距离 L1，在 x 轴方向上

为距离 L2
• 1 个旋转轴 A3，与轴 A2 之间的距离为 L3
• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转，在 KCS x 方向与轴 A3 之间的距离为 L4
运动系统由一个底座和多个铰接臂组成，铰接臂通过铰接接头（轴 A1、A2 和 A3）连接。轴 
A1 绕底座水平旋转运动系统。轴 A2 和 A3 移动铰接臂。运动系统形成大致球形工作区域。

通过各轴与法兰系统之间的强制耦合，FCS 的 z 轴总是指向 KCS 的 z 轴负方向。运动系统轴 A4 
可使工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

坐标系与零位

下图显示了侧视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴和强制耦合点的位置

• KCS 和 FCS 坐标系的位置

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制
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① 强制耦合点

 运动系统的零位

L1 轴 A2 与运动零点 (KZP) 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

L2 轴 A2 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 轴 A3 与轴 A2 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L4 强制耦合点与轴 A3 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

LF FCS 与强制耦合点在 FCS 的 z 轴方向上的距离

运动控制
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 运动系统的偏转

α2 α2 = 45.0° 时轴 A2 的正方向偏转

α2 = -60.0° 时轴 A2 的负方向偏转

α3 α3 = 45.0° 时轴 A3 在正方向上的偏转会产生一个正连接位置。

α3 = -15.0° 时轴 A3 在负方向上的偏转会产生一个负连接位置。

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位

• KCS 和 FCS 坐标系的位置

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

 运动系统的偏转

α1 α1 = 30.0° 时轴 A1 的正方向偏转

α1 = -60.0° 时轴 A1 的负方向偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于运动系统的底座上。可使用距离 L1 和 L2 定义轴 A2 相对

于 KZP 的位置。轴 A3 位于 KCS 的 x 轴方向上与轴 A2 距离为 L3 的位置。

法兰坐标系 (FCS) 与轴 A3 及强制耦合点的距离分别为：

• 与轴 A3 在 KCS 的 x 轴方向上的距离为 L4
• 与强制耦合点在 KCS 的 z 轴负方向上的距离为 LF

运动控制
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轴 A3 和法兰系统为强制耦合。通过强制耦合，FCS 的 z 轴总是指向 KCS 的 z 轴负方向。强

制耦合点位于 KCS 的 x 轴方向上与轴 A3 距离为 L4 的位置。

下表所示为轴的零位：

轴 零位

A1 运动系统铰接臂指向 KCS 的 x 轴方向。

A2 在轴 A1 的零位，沿 KCS 的 x 轴方向的长度为 L3。
A3 在轴 A1 和 A2 的零位，沿 KCS 的 x 轴方向的长度为 L4。
A4 在轴 A1、A2 和 A3 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 x 轴方向。 

机械轴耦合补偿

对于运动系统，可以将轴 A2 的机械轴耦合配置为轴 A3。运动系统变换补偿了组态的机械

轴耦合。补偿系数 > 0.0 时，运动系统变换会认为轴 A2 的正向运动导致在轴 A3 上产生负

向运动。

变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A1：-180.0° ≤ α1 < 180.0°
• 轴 A2：-180.0° ≤ α2 < 180.0°
• 轴 A3：-180.0° ≤ α3 < 180.0°
• 轴 A4：无限制

可为相应方向定义大于 360° 的角度。但工具零点 (TCP) 的坐标 A 映射范围为 -180° 到 
+180°。

说明

奇点

运动系统具有奇点 (页 2467)。

当法兰坐标系 (FCS) 的零点在运动系统坐标系 (KCS) 中的 z 轴时会出现奇点。不允许在此区

域内反向变换。

下图给出了奇点和允许的连接位置：

运动控制
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 允许的连接位置

 内部奇点
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连接位置空间

下表列出了运动系统可能的臂定位空间：

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematics. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematics

 

  Valid BOOL - RON 转换值的有效性

FALSE 无效

TRUE 有效

LinkConstellation DWORD 0 至 n RON 连接位置空间

  位 0 - - - 定位轴 1
前/后区域轴 A1 的角度 α1（标准区域/高架区域）

0 对于轴 A1，FCS 的零位位于连接位置线的

前面区域（标准区域）。

α1 = arctan(yFCS/xFCS)
1 对于轴 A1，FCS 的零位位于连接位置线的

后面区域（高架区域）。

α1 = -arctan(yFCS/xFCS)
位 1 - - - 定位轴 2

0 不相关

1 不相关

位 2 - - - 定位轴 3
考虑到机械轴耦合，轴 A3 的正/负角 α3
0 α3 正
1 α3 负

位 3 … 31 - - - 不相关

带中央机械手的 6 轴铰接臂 (S7-1500T)
“带中央机械手的 6 轴铰接臂”运动系统支持 6 轴和 6 个角度运动的自由度。轴将配置成串

联运动系统。对于该运动系统类型，需要使用运动控制包“S7-1500T Motion Control KinPlus 
(页 2308)”。
下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动控制
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运动系统由以下轴组成（输出状态）：

• 1 个旋转轴 A1，围绕运动系统坐标系 (KCS) 的 z 轴旋转

• 1 个旋转轴 A2，与运动系统零位之间的距离在 KCS z 轴方向上为距离 L1，在 x 轴方向上

为距离 L2
• 1 个旋转轴 A3，与轴 A2 之间的距离为 L3
• 1 个旋转轴 A4，与轴 A3 在 KCS z 轴方向上的距离为 L5，绕 x 轴旋转

• 1 个旋转轴 A5，与轴 A3 在 KCS x 轴方向上的距离为 L4，与轴 A3 在 KCS z 轴方向上的距

离为 L5，绕 y 轴旋转

• 1 个旋转轴 A6，与轴 A5 的距离为 L5，绕 x 轴旋转

运动系统由一个底座和多个铰接臂组成，铰接臂通过铰接接头（轴 A1、A2 和 A3）连接。轴 
A1 绕底座水平旋转运动系统。轴 A2 和 A3 移动铰接臂。运动系统形成大致球形工作区域。

轴 A4、A5 和 A6 构成中央机械手。这意味着轴 A4、A5 和 A6 在一个点相交。该点称为手

动根点。 

坐标系与零位

下图显示了侧视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位

• KCS 和 FCS 坐标系的位置

运动控制
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• 运动系统的零位

说明

奇点

请注意，零位表示奇点。

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制
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使用工艺功能
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① 手动根点

② 接头的接头位置线

运动系统的零位

L1 轴 A2 与运动零点 (KZP) 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

L2 轴 A2 与 KZP 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L3 轴 A3 与轴 A2 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L4 手动根点与轴 A3 在 KCS 的 x 轴方向上的距离

L5 手动根点与轴 A3 在 KCS 的 z 轴方向上的距离

LF FCS 与手动根点在 KCS 的 x 轴方向上的距离

运动控制
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运动系统的偏转

α2 α2 = 45.0° 时轴 A2 的正方向偏转

α2 = -60.0° 时轴 A2 的负方向偏转

α3 α3 = 45.0° 时轴 A3 在正方向上的偏转会产生一个正连接位置。

α3 = -15.0° 时轴 A3 在负方向上的偏转会产生一个负连接位置。

α5 α5 = -60.0° 或 α5 = -75.0° 时，轴 A5 在负方向上的偏转会产生一个负连接位置。

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位

• KCS 和 FCS 坐标系的位置

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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① 手动根点

运动系统的零位

运动系统的偏转

α1 α1 = 30.0° 时轴 A1 的正方向偏转

α1 = -45.0° 时轴 A1 的负方向偏转

α4 α4 = 90.0° 时轴 A4 的正方向偏转

α6 α6 = -90.0° 时轴 A6 的负方向偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于运动系统的底座上。在轴 A1、A2、A3 和 A5 的零位，运

动系统会沿 KCS 的 x 轴方向展开。

可使用长度 L1 到 L5 和法兰长度 LF 定义位于运动系统零位的法兰坐标系 (FCS) 的零位。由

于各运动系统轴与法兰系统之间没有强制耦合，因此，位于运动系统零位的 FCS 的坐标轴与 
KCS 的坐标轴指向相同方向。

运动控制
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下表所示为轴的零位：

轴 零位

A1 运动系统铰接臂指向 KCS 的 x 轴方向。

A2 在轴 A1 的零位，沿 KCS 的 x 轴方向的长度为 L3。
A3 在轴 A1 和 A2 的零位，长度 L4 指向 KCS 的 x 轴方向，长度 L5 指向 

KCS 的 z 轴方向。

A5 在轴 A1、A2 和 A3 的零位，沿 KCS 的 x 轴方向的长度为 LF。
A4、A6 在轴 A1、A2、A3 和 A5 的零位，FCS 的 x 轴、y 轴和 z 轴指向 KCS 

的 x 轴、y 轴和 z 轴方向。

机械轴耦合补偿

多可为运动系统组态五个机械轴耦合。运动系统变换补偿了组态的机械轴耦合。耦合系数 
> 0.0 时，运动系统变换会认为第一个轴的正向运动导致在第二个轴上产生负向运动。

变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A[1..6]: -180.0° ≤ α[1..6] < 180.0°
要行进到这些行进范围定义之外，可使用“MC_MoveLinearAbsolute”或
“MC_MoveDirectAbsolute”和“MC_MoveDirectRelative”（“TurnJoint[1..6]”≠ 1 的情况下）等

运动控制指令。

说明

模数功能

不要为轴 A1 到 A6 使用“模数”(Modulo) 设置。

说明

奇点

运动系统具有奇点 (页 2467)。

以下情况下存在奇点：

• 轴 A4 位于 KCS 的 z 轴，且绕 KCS 的 z 轴旋转（A1 和 A4 共线）。

• 轴 A5 位于 KCS 的 z 轴，且绕 KCS 的 z 轴旋转（A1 和 A5 共线）。

运动控制
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• 轴 A6 位于 KCS 的 z 轴，且绕 KCS 的 z 轴旋转，或 FCS 的 x 轴位于 KCS 的 z 轴（A1 和 A6 
共线）上。

• α5 = 0.0° 时，轴 A4 和 A6 绕同一轴沿反方向旋转（A4 和 A6 共线）。

这些情况下不可以进行反向转换。

下图给出了奇点和允许的连接位置：

允许的连接位置

内部奇点

运动控制
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连接位置空间

运动系统“带中央机械手的 6 轴铰接臂”的接头位置空间由运动系统变换的接头位置定义。

因此，接头位置空间描述了运动系统的几何接头位置。

使用机械轴耦合、反转接头方向或接头偏移时，接头位置空间不是由绝对接头位置

“<TO>.JointData.J[1..6].Position”或轴位置“<TO>.AxesData.A[1..6].Position”定义的。

以下示例显示了接头 5 上的几何接头位置：

情况 1：未定义接头反转和接头偏移。接头位置对应于几何接头位置（来自变换），因此为 
-45°。“<TO>StatusKinematics.LinkConstellation”变量中的位 4 为 TRUE，因为几何接头位置

为 -45°。
情况 2：为接头 5 组态反向行进方向。运动系统具有与情况 1 中完全相同的几何接头位置。

但是，由于反向行进方向的原因，接头位置为 +45°。因此，在这种情况下，

“<TO>StatusKinematics.LinkConstellation”变量中的位 4 也为 TRUE，因为几何接头位置（来

自变换）为 -45°。
工作区

下图显示了高架区域 ① 和标准区域 ②：

运动控制
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示例“A”显示接头 J1 处于零位时的运动系统。腕点位于标准区域。在示例“B”中，接头 J1 旋
转了 -180.0°。通过旋转接头 J1，标准区域和高架区域也旋转。

运动控制
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下表列出了运动系统可能的臂定位空间：

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematics. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematics
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变量 数据类型 值 W 说明

  Valid BOOL - RON 转换值的有效性

FALSE 无效

TRUE 有效

LinkConstellation DWORD 0 … n RON 连接位置空间

  位 0 - - - 接头 J1 的几何接头位置

0 对于接头 J1，手动根点位于前面区域（标

准区域）中或位于连接位置线上。

1 对于接头 J1，手动根点位于连接位置线的

后面区域（高架区域）。

位 1 - - - 接头 J2 的几何接头位置

0 不相关

1 不相关

位 2 - - - 接头 J3 的几何接头位置

0 腕点位于以下位置之一：

• 接头 J3 的接头位置线

• 在标准区域（位 0 = 0），接头 J3 的接

头位置线上方

• 在高架区域（位 0 = 1），接头 J3 的接

头位置线下方

1 腕点位于以下位置之一：

• 在标准区域（位 0 = 0），接头 J3 的接

头位置线下方

• 在高架区域（位 0 = 1），接头 J3 的接

头位置线上方

位 3 - - - 接头 J4 的几何接头位置

0 不相关

1 不相关

位 4 - - - 接头 J5 的几何接头位置

0 α5 正
1 α5 负或 α5 = 0° 

位 5 - - - 接头 J6 的几何接头位置

0 不相关

1 不相关

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

位 6 … 31 - - - 不相关

“<TO>StatusKinematics.LinkConstellation”变量中的位 1、3、5 和 6 ... 31 在运动控制指令

“MC_MoveDirectAbsolute”或“MC_MoveDirectRelative”上不可编程。设置被报告为目标接头

位置空间的不允许值（“ErrorID”= 16#80D2）。

示例

运动控制
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以下示例显示了运动系统“带中央机械手的 6 轴铰接臂”的相同笛卡尔位置的不同接头位置

空间。示例中没有组态的偏移或反转。FCS 中的工具中心点组态如下：x = 60 mm，

y = 0 mm，z = -100 mm，A = 0°，B = 90°，C = 0°。

LinkConstellation = 16#0000_0000： LinkConstellation = 16#0000_0001：

LinkConstellation = 16#0000_0004： LinkConstellation = 16#0000_0005：

运动控制
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LinkConstellation = 16#0000_0010： LinkConstellation = 16#0000_0011：

LinkConstellation = 16#0000_0014： LinkConstellation = 16#0000_0015：

运动控制
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使用工艺功能
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变量：铰接臂 (S7-1500T)

2D 铰接臂

可通过工艺对象的以下变量定义 2D 铰接臂 运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

11 2D 铰接臂

12 2D 铰接臂（带定位功能）

<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A1 与运动系统的零位在运动系统坐标系 (KCS) 的 z 
轴方向上的距离 L1

<TO>.Kinematics.Parameter[2] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A1 与运动系统的零位在 KCS 的 x 轴方向上的距离 
L2

<TO>.Kinematics.Parameter[3] 0.001 到 1.0E12 轴 A1 与轴 A2 之间的臂长 L3
<TO>.Kinematics.Parameter[4] - 轴 A1 与轴 A2 之间存在/不存在机械轴耦合

0 不存在

1 存在

<TO>.Kinematics.Parameter[5] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A1 与轴 A2 之间的补偿系数

<TO>.Kinematics.Parameter[6] 0.001 到 1.0E12 A2 和肯定耦合点之间的边长 L4
<TO>.Kinematics.Parameter[7] -1.0E12 到 1.0E12 法兰坐标系 FCS 与强制耦合点在 KCS 的 z 轴负方向上

的距离 LF

3D 铰接臂

可通过工艺对象的以下变量定义 3D 铰接臂 运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

13 3D 铰接臂

14 3D 铰接臂（带定位功能）

<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A2 与运动系统的零位在 KCS 的 z 轴方向上的距离 
L1

<TO>.Kinematics.Parameter[2] 0.0 到 1.0E12 轴 A2 与运动系统的零位在 KCS 的 x 轴方向上的距离 
L2

<TO>.Kinematics.Parameter[3] 0.001 到 1.0E12 轴 A2 与轴 A3 之间的臂长 L3

运动控制
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变量 值 说明

<TO>.Kinematics.Parameter[4] - 轴 A2 与 A3 之间存在/不存在机械轴耦合

0 不存在

1 存在

<TO>.Kinematics.Parameter[5] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A2 与轴 A3 之间的补偿系数

<TO>.Kinematics.Parameter[6] 0.001 到 1.0E12 轴 A3 与正耦合点之间的臂长 L4
<TO>.Kinematics.Parameter[7] -1.0E12 到 1.0E12 FCS 与强制耦合点在 KCS 的 z 轴负方向上的距离 LF

带中央机械手的 6 轴铰接臂

通过以下工艺对象变量，可定义“带中央机械手的 6 轴铰接臂”运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

25 带中央机械手的 6 轴铰接臂

<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A2 与运动系统的零位在 KCS 的 z 轴方向上的距离 
L1

<TO>.Kinematics.Parameter[2] 0.0 到 1.0E12 轴 A2 与运动系统的零位在 KCS 的 x 轴方向上的距离 
L2

<TO>.Kinematics.Parameter[3] 0.001 到 1.0E12 轴 A3 与轴 A2 在 KCS 的 x 轴方向上的距离 L3
<TO>.Kinematics.Parameter[4] 0.001 到 1.0E12 手动根点与轴 A3 在 KCS 的 x 轴方向上的距离 L4
<TO>.Kinematics.Parameter[5] -1.0E12 到 1.0E12 FCS 与手动根点在 KCS 的 x 轴方向上的距离 LF
<TO>.Kinematics.Parameter[6] -1.0E12 到 1.0E12 手动根点与轴 A3 在 KCS 的 z 轴方向上的距离 L5

增量拾取器 (S7-1500T)

增量拾取器 2D (S7-1500T)
“2D 增量拾取器”运动系统支持 2 轴和 2 个角度运动的自由度。轴将配置成并联运动系统。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动控制
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使用工艺功能
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运动系统由 2 个旋转轴 A1 和 A2 组成。

对运动系统进行悬挂建模，该运动系统由一个上连接板、两个上臂、连接杆和一个下连接板

组成。用于移动旋转臂的轴（轴 A1、A2）固定在上连接板上。上臂和连杆连接着上下连接

板。

工具悬挂在下连接板上。

连杆的平行四边形结构使下连接板与 KCS 的 xy 平面保持平行。  

坐标系与零位

下图显示了正视图中的以下内容：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

D1 轴与上连接板中心的距离（上连接板的半径）

D2 连杆的铰链点与下连接板中间点的距离（下连接板的半径）

L1 上臂的长度

L2 连杆的长度

运动系统两臂的 D1、D2、L1 和 L2 相同。

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

 运动系统的偏转

轴在正方向的运动为上臂向外旋转运动。 
α1 α1 = -45.0° 时轴 A1 在负方向上的偏转

α2 α2 = 88.0° 时轴 A2 在正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)
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带运动系统坐标系 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于上连接板的中心点。轴 A1 和 A2 与公

共中心点（运动系统坐标系）的距离为 D1。 
法兰坐标系 (FCS) 位于下连接板底部，与各臂的铰链点距离 (D2) 相等。可将 FCS 沿 KCS 的 z 
轴负方向移动 LF 长度。

在轴 A1 和 A2 的零位，上臂指向 KCS 的 z 轴负方向。 

变换区域

只允许向外弯曲运动臂的连接位置 (页 2440)。轴行进时不得超出机械臂的扩展位置。

说明

奇点

运动系统具有外部奇点 (页 2467)。

增量拾取器 2D（带定位功能） (S7-1500T)
“2D 增量拾取器（带定位功能）”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。轴将配置成

并联运动系统。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域： 

运动系统由以下轴组成：

• 2 个旋转轴 A1 和 A2
• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

运动控制
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对运动系统进行悬挂建模，该运动系统由一个上连接板、两个上臂、连接杆和一个下连接板

组成。用于移动旋转臂的轴（轴 A1、A2）固定在上连接板上。上臂和连杆连接着上下连接

板。

工具悬挂在下连接板上。

连杆的平行四边形结构使下连接板与 KCS 的 xy 平面保持平行。运动系统轴 A4 可使工具绕 KCS 
中的 z 轴旋转。  

坐标系与零位

下图显示了正视图中的以下内容：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系 
• 轴 A1 和 A4 的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

运动控制
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 运动系统的零位

D1 轴与上连接板中心的距离（上连接板的半径）

D2 连杆的接头点与下连接板中间点的距离（下连接板的半径）

L1 上臂的长度

L2 连杆的长度

运动系统两臂的 D1、D2、L1 和 L2 相同。

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

 运动系统的偏转

轴在正方向的运动为上臂向外旋转运动。

α1 α1 = -45.0° 时轴 A1 在负方向上的偏转

α2 α2 = 88.0° 时轴 A2 在正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

运动控制
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带运动系统坐标系 (KZP) 的运动系统坐标系 (KCS) 位于上连接板的中心点。轴 A1 和 A2 与公

共中心点（运动系统坐标系）的距离为 D1。
法兰坐标系 (FCS) 位于下连接板的中心点，与各个机械臂的接头点距离均为 D2。可将 FCS 沿 
KCS 的 z 轴负方向移动 LF 长度。

在轴 A1 和 A2 的零位，上臂指向 KCS 的 z 轴负方向。在轴 A4 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 x 
轴方向。

变换区域

只允许向外弯曲运动臂的连接位置 (页 2440)。轴行进时不得超出机械臂的扩展位置。

说明

奇点

运动系统具有外部奇点 (页 2467)。

增量拾取器 3D (S7-1500T)
“3D 增量拾取器”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。轴将配置成并联运动系统。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动系统由 3 个旋转轴 A1、A2 和 A3 组成。

对运动系统进行悬挂建模，该运动系统由一个上连接板、三个上臂、连接杆和一个下连接板

组成。用于移动旋转臂的轴（轴 A1、A2 和 A3）固定在上连接板上。上臂和连杆连接着上

下连接板。 
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工具悬挂在下连接板上。 
连杆的平行四边形结构使下连接板与 KCS 的 xy 平面保持平行。 

坐标系与零位

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 运动系统坐标系 (KCS) 的位置

• 轴 A1、A2 和 A3 之间的角度

β1 轴 A1 与 A2 之间的角度

β2 轴 A2 与 A3 之间的角度

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图所示为下连接板 xy 平面中的法兰坐标系 (FCS) 位置的顶视图：
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下图显示了正视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴 A1 的位置及 KCS 和 FCS 坐标系

• 轴 A1 的零位

• 轴 A1 的正/负偏转（虚线所示）

运动控制
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 运动系统的零位

D1 轴与上连接板中心的距离（上连接板的半径）

D2 连杆的铰链点与下连接板中间点的距离（下连接板的半径）

L1 上臂的长度

L2 连杆的长度

运动系统三臂的 D1、D2、L1 和 L2 相同。

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

 运动系统的偏转

轴在正方向的运动为上臂向外旋转运动。

α1 α1 = -50.0° 时轴 A1 在负方向上的偏转

α1 = 90.0° 时轴 A1 在正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)
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带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于上连接板的中心点。轴 A1、A2 和 A3 与公共中心点（运

动系统原点）的距离为 D1。
FCS 位于下连接板底部中心，与各臂的铰链点距离 (D2) 相等。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负方

向移动 LF 长度。

在轴 A1、A2 和 A3 的零位，上臂指向 KCS 的 z 轴负方向。

变换区域

只允许向外弯曲运动臂的连接位置 (页 2440)。轴行进时不得超出机械臂的扩展位置。

说明

奇点

运动系统具有外部奇点 (页 2467)。

增量拾取器 3D（带定位功能） (S7-1500T)
“3D 增量拾取器（带定位功能）”运动系统支持 4 轴和 4 个角度运动的自由度。轴将配置成

并联运动系统。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域： 

运动系统由以下轴组成：

• 3 个旋转轴 A1、A2 和 A3
• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

运动控制
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对运动系统进行悬挂建模，该运动系统由一个上连接板、三个上臂、连接杆和一个下连接板

组成。用于移动旋转臂的轴（轴 A1、A2 和 A3）固定在上连接板上。上臂和连杆连接着上

下连接板。 
工具固定在下连接板上。 
连杆的平行四边形结构使下连接板与 KCS 的 xy 平面保持平行。运动系统轴 A4 可使工具绕 KCS 
中的 z 轴旋转。  

坐标系与零位

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 运动系统坐标系 (KCS) 的位置

• 轴 A1、A2 和 A3 之间的角度

β1 轴 A1 与 A2 之间的角度

β2 轴 A2 与 A3 之间的角度

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图所示为下连接板 xy 平面中的法兰坐标系 (FCS) 位置的顶视图：

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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下图显示了正视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴 A1 的位置及 KCS 和 FCS 坐标系

• 轴 A1 和 A4 的零位

• 轴 A1 的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

D1 轴与上连接板中心的距离（上连接板的半径）

D2 连杆的接头点与下连接板中间点的距离（下连接板的半径）

L1 上臂的长度

L2 连杆的长度

运动系统三臂的 D1、D2、L1 和 L2 相同。

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

 运动系统的偏转

轴在正方向的运动为上臂向外旋转运动。

α1 α1 = -50.0° 时轴 A1 在负方向上的偏转

α1 = 90.0° 时轴 A1 在正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于上连接板的中心点。轴 A1、A2 和 A3 与公共中心点（运

动系统原点）的距离为 D1。
FCS 位于下连接板底部中心点，与各机械臂的接头点距离 (D2) 相等。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴
负方向移动 LF 长度。

在轴 A1、A2 和 A3 的零位，上臂指向 KCS 的 z 轴负方向。在轴 A4 的零位，FCS 的 x 轴指向 
KCS 的 x 轴方向。

变换区域

只允许向外弯曲运动臂的连接位置 (页 2440)。轴行进时不得超出机械臂的扩展位置。

说明

奇点

运动系统具有外部奇点 (页 2467)。

3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B） (S7-1500T)
“3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）”运动系统支持 5 轴和 5 个角度运动的自由度。轴

将配置成并联运动系统。对于该运动系统类型，需要使用运动控制包“S7-1500T Motion 
Control KinPlus (页 2308)”。 
下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域： 

运动控制
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使用工艺功能
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运动系统由以下轴组成：

• 3 个旋转轴 A1、A2 和 A3
• 一个旋转轴 A4，围绕位于运动系统零位的 KCS 的 y 轴旋转。

• 一个旋转轴 A5，围绕位于运动系统零位的 KCS 的 y 轴旋转。

对运动系统进行悬挂建模，该运动系统由一个上连接板、三个上臂、连接杆和一个下连接板

组成。用于移动旋转臂的轴（轴 A1、A2 和 A3）固定在上连接板上。上臂和连杆连接着上

下连接板。

连杆的平行四边形结构使下连接板与 KCS 的 xy 平面保持平行。 
旋转轴 A4 和旋转轴 A5 安装在下连接板上。轴 A4 和 A5 的电机可安装在上连接板上或下连

接板的下方。如果电机安装在上连接板上，轴 A4 和 A5 会通过安装在两个连接板之间的机

械轴移动。 
工具固定在旋转轴 A5 上。

坐标系与零位

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 运动系统坐标系 (KCS) 的位置

• 轴 A1、A2 和 A3 之间的角度

β1 轴 A1 与 A2 之间的角度

β2 轴 A2 与 A3 之间的角度

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图所示为下连接板 xy 平面中的法兰坐标系 (FCS) 位置的底视图：

运动控制
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使用工艺功能
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下图显示了正视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴 A1 的位置及 KCS 和 FCS 坐标系

• 轴 A1 和 A4 的零位

• 轴 A1 的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

D1 轴与上连接板中心的距离（上连接板的半径）

D2 连杆的接头点与下连接板中间点的距离（下连接板的半径）

L1 上臂的长度

L2 连杆的长度

L3 旋转轴与下连接板在 KCS 的 z 轴负方向上的距离

L4 旋转轴 A4 与旋转轴 A5 的铰接点在位于运动系统零位的 KCS 的 x 轴方向上的

距离

运动系统三臂的 D1、D2、L1 和 L2 相同。

LF 旋转轴 A5 的接头点与 FCS 在 FCS 的 x 轴负方向的距离 LF

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的偏转

轴 A1、A2 和 A3 在正方向的运动为上臂向外旋转运动。

α1 α1 = -50.0° 时轴 A1 在负方向上的偏转

α1 = 90.0° 时轴 A1 在正方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于上连接板的中心点。轴 A1、A2 和 A3 与公共中心点（运

动系统原点）的距离为 D1。
在运动系统零位，FCS 的方向为 A = 0°、B = 90° 和 C = 0°。
在轴 A1、A2 和 A3 的零位，上臂指向 KCS 的 z 轴负方向。在轴 A4 和 A5 的零位，FCS 的 x 轴
指向 KCS 的 z 轴的负方向。

变换区域

只允许向外弯曲运动臂的连接位置 (页 2440)。轴行进时不得超出机械臂的扩展位置。

说明

奇点

运动系统具有外部奇点 (页 2467)。

运动控制
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增量拾取器的允许连接位置 (S7-1500T)
增量拾取器运动机构只允许向外弯曲运动臂的连接位置。下图给出了允许和不允许的变换的

连接位置示例：

 允许的连接位置

变换的无效连接位置

变量：增量拾取器 (S7-1500T)

2D 增量拾取器

可通过工艺对象的以下变量定义 2D 增量拾取器运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

15 2D 增量拾取器

16 2D 增量拾取器（带定位功能）

<TO>.Kinematics.Parameter[1] 0.0 到 1.0E12 距离 D1（上连接板的半径）

<TO>.Kinematics.Parameter[2] 0.001 到 1.0E12 上臂的长度 L1 
<TO>.Kinematics.Parameter[3] 0.001 到 1.0E12 连杆的长度 L2
<TO>.Kinematics.Parameter[4] 0.0 到 1.0E12 距离 D2（下连接板的半径）

<TO>.Kinematics.Parameter[5] -1.0E12 到 1.0E12 FCS 与下连接板在 KCS 的 z 轴负方向上的距离 LF

运动控制
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3D 增量拾取器

可通过工艺对象的以下变量定义 3D 增量拾取器运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

17 3D 增量拾取器

18 3D 增量拾取器（带定位功能）

27 3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）
<TO>.Kinematics.Parameter[1] 0.0 到 1.0E12 距离 D1（上连接板的半径）

<TO>.Kinematics.Parameter[2] 0.001 到 1.0E12 上臂的长度 L1 
<TO>.Kinematics.Parameter[3] 0.001 到 1.0E12 连杆的长度 L2
<TO>.Kinematics.Parameter[4] 0.0 到 1.0E12 距离 D2（下连接板的半径）

<TO>.Kinematics.Parameter[5] 90.001° 至 
179.998°

轴 A1 与 A2 之间的角度 β1

<TO>.Kinematics.Parameter[6] 90.001° 至 
179.998°

轴 A2 与轴 A3 之间的角度 β2

<TO>.Kinematics.Parameter[7] -1.0E12 到 1.0E12 • FCS 与下连接板在 KCS 的 z 轴负方向上的距离 LF
• 3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）：

旋转轴 A5 的枢轴点与 FCS 在 FCS 的 x 轴负方向的

距离 LF
<TO>.Kinematics.Parameter[8] 0.001 到 1.0E12 旋转轴与下连接板在位于运动系统零位的 KCS 的 z 轴

负方向上的距离 L3 1)

<TO>.Kinematics.Parameter[9] 0.001 到 1.0E12 旋转轴 A4 和旋转轴 A5 的铰接点在位于运行系统零位

的 KCS 的 x 轴方向上的距离 L4 1)

1) 仅适用于运动系统类型“3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）”

圆柱形自动机械 (S7-1500T)

圆柱形自动机械 3D (S7-1500T)
“3D 圆柱形自动机械”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。轴将配置成串联运动系

统。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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运动系统由以下轴组成：

• 1 个旋转轴 A1，围绕运动系统坐标系 (KCS) 的 z 轴旋转

• 1 个线性轴 A2，KCS 的 z 轴方向

• 1 个线性轴 A3，KCS 的 x 轴方向

运动系统由一个底座、一个支柱和一个吊臂组成。轴 A1 通过吊臂围绕底座旋转支柱。轴 A2 
垂直移动吊臂。轴 A3 将法兰系统水平移动到吊臂上。运动系统形成圆柱形工作区域。

坐标系与零位

下图显示了侧视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 轴 A1 和 A2 的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 轴 A1 和 A2 的零位

L1 在轴 A2 的零点：

FCS 与运动系统原点 (KZP) 在 KCS 的 z 轴方向上的距离（包括法兰长度 LF）
LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

x1 轴 A3 的正方向偏转

在轴 A3 的零位，FCS 的 z 轴位于 KCS 的 z 轴上。由于机械原因，所示运动系

统无法逼近轴 A3 的零位。

 运动系统的偏转

x2 轴 A3 的正方向偏转

z1 轴 A2 的正方向偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L2 轴 A3 与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离（此处为负值）

 运动系统的偏转

α1 α1 = 30° 时轴 A1 的正方向偏转

α1 = -75° 时轴 A1 的负方向偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于运动系统的底座上。可使用长度 L1 定义轴 A2 的零位与 KZP 
在 KCS 的 z 轴方向上的距离。可使用长度 L2 定义轴 A3 与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离。

法兰坐标系 (FCS) 位于轴 A3 上，在 KCS 的 z 轴负方向上偏移长度 LF。
下表所示为轴的零位：

轴 零位

A1 轴 A3 的吊臂指向 KCS x 轴方向。

A2 轴 A2 位于互连工艺对象上的位置 0.0 处。

A3 轴 A3 位于互连工艺对象上的位置 0.0 处。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A1：-180.0° ≤ α1 < 180.0°
• 轴 A2：无限制

• 轴 A3：无限制

说明

奇点

运动系统具有奇点 (页 2467)。

当法兰坐标系 (FCS) 的零点在运动系统坐标系 (KCS) 中的 z 轴时会出现奇点。不允许在此区

域内反向变换。该位置可能会导致，由于设计原因长度 L2 为 0.0。
下图给出了允许和不允许的变换的连接位置示例：

 允许的连接位置

 奇点位于 L2 = 0.0 处。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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连接位置空间

下表列出了运动系统可能的臂定位空间：

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematics. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematics

 

  Valid BOOL - RON 转换值的有效性

FALSE 无效

TRUE 有效

LinkConstellation DWORD 0 至 n RON 连接位置空间

  位 0 - - - 定位轴 1 
0 不相关

1 不相关

位 1 - - - 定位轴 2
0 不相关

1 不相关

位 2 - - - 考虑到机械轴耦合，轴 A3 的正/负角 α3
0 α3 正
1 α3 负

位 3 … 31 - - - 不相关

圆柱形自动机械 3D（带定位功能） (S7-1500T)
“3D 圆柱形自动机械（带定位功能）”运动系统支持 4 轴和 4 个角度运动的自由度。轴将配

置成串联运动系统。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
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运动系统由以下轴组成：

• 1 个旋转轴 A1，围绕运动系统坐标系 (KCS) 的 z 轴旋转

• 1 个线性轴 A2，KCS 的 z 轴方向

• 1 个线性轴 A3，KCS 的 x 轴方向

• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

运动系统由一个底座、一个支柱和一个吊臂组成。轴 A1 通过吊臂围绕底座旋转支柱。轴 A2 
垂直移动吊臂。轴 A3 将法兰系统水平移动到吊臂上。运动系统形成圆柱形工作区域。运动

系统轴 A4 可使工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

坐标系与零位

下图显示了侧视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 轴 A1 和 A2 的零位

• 指示运动系统的偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L1 轴 A2 处于零位：

FCS 与运动系统原点 (KZP) 在 KCS 的 z 轴方向上的距离（包括法兰长度 LF）
LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

x1 轴 A3 的正方向偏转

在轴 A3 的零位，FCS 的 z 轴位于 KCS 的 z 轴上。由于机械原因，所示运动系

统无法逼近轴 A3 的零位。

 运动系统的偏转

x2 轴 A3 的正方向偏转

z1 轴 A2 的正方向偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 轴位及 KCS 和 FCS 坐标系

• 运动系统的零位

• 运动系统的正/负偏转（虚线所示）

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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 运动系统的零位

L2 轴 A3 与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离（此情况为负值）

 运动系统的偏转

α1 α1 = 30° 时轴 A1 的正方向偏转

α1 = -75° 时轴 A1 的负方向偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于运动系统的底座上。可使用长度 L1 定义轴 A2 的零位与 KZP 
在 KCS 的 z 轴方向上的距离。可使用长度 L2 定义轴 A3 与 KZP 在 KCS 的 y 轴方向上的距离。

法兰坐标系 (FCS) 位于轴 A3 上，在 KCS 的 z 轴负方向上偏移长度 LF。
下表所示为轴的零位：

轴 零位

A1 轴 A3 的吊臂指向 KCS x 轴方向。

A2 轴 A2 位于互连工艺对象上的位置 0.0 处。

A3 轴 A3 位于互连工艺对象上的位置 0.0 处。

A4 在轴 A1 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 x 轴方向。
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机械轴耦合补偿

对于运动系统，可以将轴 A4 的机械轴耦合配置为轴 A2。运动系统变换补偿了组态的机械

轴耦合。轴 A4 与轴 A2 之间的轴耦合以丝杠螺距的形式实现。补偿系数系数为 1.0 时，轴 A4 
上的 360.0° 对应于轴 A2 上的距离 -1.0 mm。

变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A1：-180.0° ≤ α1 < 180.0°
• 轴 A2：无限制

• 轴 A3：无限制

• 轴 A4：无限制

可为相应方向定义大于 360° 的角度。但工具零点 (TCP) 的坐标 A 映射范围为 -180° 到 
+180°。

说明

奇点

运动系统具有奇点 (页 2467)。

当法兰坐标系 (FCS) 的零点在运动系统坐标系 (KCS) 中的 z 轴时会出现奇点。不允许在此区

域内反向变换。该位置可能会导致，由于设计原因长度 L2 为 0.0。
下图给出了允许和不允许的变换的连接位置示例：

 允许的连接位置

 奇点位于 L2 = 0.0 处。
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连接位置空间

下表列出了运动系统可能的臂定位空间：

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematics. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematics

 

  Valid BOOL - RON 转换值的有效性

FALSE 无效

TRUE 有效

LinkConstellation DWORD 0 至 n RON 连接位置空间

  位 0 - - - 定位轴 1 
0 不相关

1 不相关

位 1 - - - 定位轴 2
0 不相关

1 不相关

位 2 - - - 考虑到机械轴耦合，轴 A3 的正/负角 α3
0 α3 正
1 α3 负

位 3 … 31 - - - 不相关

变量：圆柱坐标型 (S7-1500T)

3D 圆柱形自动机械

可通过工艺对象的以下变量定义“3D 圆柱形自动机械”运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

21 3D 圆柱形自动机械

<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A2 的零位与运动系统的零位在运动系统坐标系 
(KCS) 的 z 轴方向上的距离 L1

<TO>.Kinematics.Parameter[2] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A2 与 A3 之间在 KCS 的 y 轴方向上的距离 L2
<TO>.Kinematics.Parameter[3] -1.0E12 到 1.0E12 法兰坐标系与轴 A3 在 KCS 的 z 轴负方向上的距离
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3D 圆柱形自动机械（带定位功能）

可通过工艺对象的以下变量定义“3D 圆柱形自动机械（带定位功能）”运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

22 3D 圆柱形自动机械（带定位功能）

<TO>.Kinematics.Parameter[1] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A2 的零位与运动系统的零位在 KCS 的 z 轴方向上

的距离 L1
<TO>.Kinematics.Parameter[2] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A2 与 A3 之间在 KCS 的 y 轴方向上的距离 L2
<TO>.Kinematics.Parameter[3] -1.0E12 到 1.0E12 法兰坐标系与轴 A3 在 KCS 的 z 轴负方向上的距离

<TO>.Kinematics.Parameter[4] - 轴 A4 与 A2 之间存在/不存在机械轴耦合

0 不存在

1 存在

<TO>.Kinematics.Parameter[5] -1.0E12 到 1.0E12 轴 A4 与轴 A2 之间的补偿系数

三脚架 (S7-1500T)

三脚架 3D (S7-1500T)
“3D 三脚架”运动系统支持 3 轴和 3 个角度运动的自由度。轴将配置成并联运动系统。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：
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运动系统由 3 个线性轴 A1、A2 和 A3 组成，

运动系统进行悬挂建模，由上连接板、三个机械臂和下连接板组成。机械臂的运动轴包括带

滑架的导轨。带滑架的导轨固定在上连接板上。滑架与下连接板通过连杆连接。工具悬挂在

下连接板上。连杆的平行四边形结构使下连接板与 KCS 的 xy 平面保持平行。  

坐标系与零位

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 运动系统坐标系 (KCS) 的位置

• 轴 A1、A2 和 A3 之间的角度
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β1 轴 A1 与 A2 之间的角度

β2 轴 A2 与 A3 之间的角度

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图所示为下连接板 xy 平面中的法兰坐标系 (FCS) 位置的顶视图：

下图显示了正视图中的以下内容（xz 平面）：

• 轴 A1 的位置及 KCS 和 FCS 坐标系

• 轴 A1 的零位

• 轴 A1 的正方向偏转（虚线所示）
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 运动系统的零位

D1 连杆的上铰链点与上连接板中心的距离

D2 连杆的下铰链点与下连接板中心的距离

L1 连杆的长度

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

γ 上连接板（KCS 的 xy 平面）与轴 A1 的导轨之间的角度 (0.0° ≤ γ < 90.0°)
运动系统的三个铰接臂的 D1、D2、L1 和 γ 相同。

 轴 A1 正向偏转的运动系统的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于上连接板的中心点。运动系统的零位相对于轴 A1、A2 和 
A3 的零位居中。
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FCS 位于下连接板的中心点，与各个连杆的连接点距离均为 D2。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负

方向移动 LF 长度。

在零位，轴 A1、A2 和 A3 位于 KCS 的 xy 平面中。 

变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A1、A2 和 A3：0.0 ≤ 行进距离

说明

奇点

运动系统具有外部奇点 (页 2467)。

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

三脚架 3D（带定位功能） (S7-1500T)
“3D 三脚架（带定位功能）”运动系统支持 4 轴和 4 个角度运动的自由度。轴将配置成并联

运动系统。

下图显示了运动系统的主要配置和典型工作区域：
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运动系统由以下轴组成：

• 3 个线性轴 A1、A2 和 A3
• 1 个旋转轴 A4，围绕 KCS 的 z 轴旋转

运动系统进行悬挂建模，由上连接板、三个机械臂和下连接板组成。机械臂的运动轴包括带

滑架的导轨。带滑架的导轨固定在上连接板上。滑架与下连接板通过连杆连接。工具悬挂在

下连接板上。连杆的平行四边形结构使下连接板与 KCS 的 xy 平面保持平行。运动系统轴 A4 
可使工具绕 KCS 中的 z 轴旋转。

坐标系与零位

下图显示了顶视图中的以下内容（xy 平面）：

• 运动系统坐标系 (KCS) 的位置 
• 轴 A1、A2 和 A3 之间的角度
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β1 轴 A1 与 A2 之间的角度

β2 轴 A2 与 A3 之间的角度

运动机构的显示图例 (页 2317)

下图所示为下连接板 xy 平面中的法兰坐标系 (FCS) 位置的顶视图：

下图显示了侧视图中的以下内容：

• 轴 A1 的位置及 KCS 和 FCS 坐标系

• 轴 A1 的零位

• 轴 A1 的正方向偏转（虚线所示）
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 运动系统的零位

D1 连杆的上接头点与上连接板中心的距离

D2 连杆的下接头点与下连接板中心的距离

L1 连杆的长度

LF 在 FCS 前，KCS 的 z 轴方向上的法兰长度

γ 上连接板（KCS 的 xy 平面）与轴 A1 的导轨之间的角度 (0.0° ≤ γ < 90.0°)
运动系统的三个铰接臂的 D1、D2、L1 和 γ 相同。

 轴 A1 正向偏转的运动系统的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

带运动系统原点 (KZP) 的 KCS 位于上连接板的中心点。运动系统的零位相对于轴 A1、A2 和 
A3 的零位居中。
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FCS 位于下连接板的中心点，与各个连杆的连接点距离均为 D2。可将 FCS 沿 KCS 的 z 轴负

方向移动 LF 长度。

在零位，轴 A1、A2 和 A3 位于 KCS 的 xy 平面中。在轴 A4 的零位，FCS 的 x 轴指向 KCS 的 x 
轴方向。 

变换区域

运动系统变换覆盖轴的以下行进范围 (页 2463)：
• 轴 A1、A2 和 A3：0.0 ≤ 行进距离

• 轴 A4：无限制

可为相应方向定义大于 360° 的角度。但工具零点 (TCP) 的坐标 A 映射范围为 -180° 到 
+180°。

说明

奇点

运动系统具有外部奇点 (页 2467)。

连接位置空间

运动系统没有臂定位空间。

变量：三轴型 (S7-1500T)
可通过工艺对象的以下变量定义三脚架运动机构：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

23 三脚架 3D
24 三脚架 3D（带定位功能）

<TO>.Kinematics.Parameter[1] 0.0 到 1.0E12 距离 D1（上连接板的半径）

<TO>.Kinematics.Parameter[2] 0.001 到 1.0E12 连杆的长度 L1
<TO>.Kinematics.Parameter[3] 0.0° 至 89.999° 线性轴与运动坐标系 x-y 平面之间的角度 γ
<TO>.Kinematics.Parameter[4] 0.0 到 1.0E12 距离 D2（下连接板的半径）

<TO>.Kinematics.Parameter[5] 90.001° 至 
179.998°

轴 A1 与 A2 之间的角度 β1
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变量 值 说明

<TO>.Kinematics.Parameter[6] 90.001° 至 
179.998°

轴 A2 与轴 A3 之间的角度 β2

<TO>.Kinematics.Parameter[7] -1.0E12 至 1.0E12 法兰坐标系与下连接板在运动机构坐标系的 z 轴负方

向上的距离

用户自定义运动机构 (S7-1500T)
用户可组态用户自定义运动系统并实现相应的轴互连：

• 用户自定义 2D
• 2D 用户定义型（带定位功能 A）
• 用户自定义 3D
• 3D 用户定义型（带定位功能 A）
• 用户自定义 3D（带 3 个定位功能）

此组态支持在用户自定义运动系统中实现以下操作： 
• 在“工艺对象 > 组态 > 互连”(Technology object > Configuration > Interconnections) 下

互连运动系统轴。

• 在“工艺对象 > 组态 > 几何形状”(Technology object > Configuration > Geometry) 下定

义转换参数。在系统级有多达 32 个变量用于定义运动区域的几何形状。

必须对笛卡尔坐标位置与轴位置的用户变换以及轴动态值进行设定。在系统级支持预定义接

口。对于采用 JCS 和不采用 JCS 的运动系统，用户变换的功能是不同的： 
• 用户变换（不采用 JCS） (页 2475)
• 用户变换（采用 JCS） (页 2477)
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变量：用户自定义运动系统 (S7-1500T)
可通过工艺对象的以下变量组态用户自定义运动系统：

变量 值 说明

<TO>.Kinematics.TypeOfKinema
tics

31 用户自定义 2D
32 2D 用户定义型（带定位功能 A）
33 用户自定义 3D
34 3D 用户定义型（带定位功能 A）
36 用户自定义 3D（带 3 个定位功能）

<TO>.Kinematics.Parameter[1..3
2]

- 多 32 个用户定义型参数

运动机构变换 (S7-1500T)
运动机构变换是指运动机构运动的笛卡尔坐标与各运动机构轴设定值之间的变换：

• 正向变换

基于运动机构轴的轴位置计算笛卡尔坐标

• 反向变换 
基于笛卡尔坐标计算运动机构轴的轴位置

运动机构变换可变换位置值和动态值（速度、加速度）。

运动机构工艺对象在系统级为预定义运动机构类型提供运动机构变换。对于用户自定义运动

机构，用户必须在用户程序中计算用户变换 (页 2475)。

预定义运动机构的变换 (S7-1500T)

参考点 (S7-1500T)
运动系统变换使用以下参考点：

• 运动系统原点 (KZP)
• 运动系统轴的零位

• 工具中心点 (TCP)
运动系统变换的轴的正向取决于运动系统类型 (页 2339)。组态定位轴/同步轴工艺对象的正

向时与运动系统中的轴的正向相对应。
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运动系统轴的零位

定位轴/同步轴工艺对象的位置 0.0 定义运动系统轴的零位。以这些轴为参考时，务必使它

们在运动系统的零位指示位置 0.0。运动系统的零位取决于运动系统类型 (页 2339)。

行进范围和变换区域 (S7-1500T)
变换区域是指运动机构变换所涉及的轴位置的区域。运动机构类型定义各运动机构轴的变换

区域。有关变换区域的信息，请参见各运动机构 (页 2339)的说明。

轴的硬限位开关和软限位开关定义 大行进范围和工作区域。运动机构轴的工作区域与变换

区域的大小关系取决于轴组态：

• 工作区域 > 变换区域

如果运动机构轴在运动机构运动过程中离开变换区域，则运动机构工艺对象输出工艺报警 
803。运动机构运动将中止，同时轴基于为轴组态的 大动态值进行停止（报警响应：基

于轴的 大动态值进行停止）。

• 工作区域 ≤ 变换区域

当运动机构轴到达软限位开关位置时，定位轴/同步轴工艺对象将输出工艺报警 533。轴

基于为轴组态的 大动态值进行停止（报警响应：基于 大动态值进行停止）。当轴停

止时，运动机构工艺对象会输出工艺报警 801。运动机构运动将中止，同时轴基于为轴

组态的 大动态值进行停止（报警响应：基于轴的 大动态值进行停止）。

下图显示了轴的工作区域与变换区域之间的关系：

① 机械终点挡板

② 定位轴/同步轴工艺对象的硬限位开关

③ 定位轴/同步轴工艺对象的软限位开关

④ 轴的 大行进范围

⑤ 轴的工作区域

⑥ 变换区域

（在本图中，工作区域 > 变换区域）
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连接位置空间（与运动机构相关） (S7-1500T)
根据运动机构类型，运动机构可通过不同的连接位置到达笛卡尔坐标。运动机构类型 
(页 2339)用于定义可能的连接位置以及正向负向连接的位置空间。连接位置的空隙受各变

换空间的限制。另外，使用运动机构类型“增量拾取器”时，由于链接位置无效，将会有更

多限制，运动机构类型“铰接臂”、“SCARA 3D”和“圆柱坐标型”存在奇点 (页 2467)。也

要注意由于运动机构安装位置导致的装配限制。

运动机构工艺对象在“<TO>.StatusKinematics.LinkConstellation”变量中指示当前连接位置。 
运动机构在线性或圆周运动过程中不得退出连接位置空间。可使用单轴运动和同步“点对点”

运动（sPTP 运动）来更改臂定位空间。

示例：SCARA 3D 运动机构类型

“SCARA 3D”运动机构将对象从一个托盘迁移到另一个托盘。由于墙壁的原因，在轴 A2 不更

改连接位置空间的情况下，运动机构无法到达第二个托盘。

下图显示了运动机构的顶视图（xy 平面）：
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 运动机构的零位

 α1 = 45.0°、α2 = 120.0° 正连接位置时运动机构在正方向上的偏转

α1 = -45.0°、α2 = -120.0° 负连接位置时运动机构在负方向上的偏转

α1 α1 = 45.0° 时轴 A1 在正方向上的偏转

α1 = -45.0° 时轴 A1 在负方向上的偏转

α2 α2 = 120.0° 时轴 A2 在正方向上的偏转会产生一个正连接位置。

α2 = -120.0° 时轴 A2 在负方向上的偏转会产生一个负连接位置。

运动机构的显示图例 (页 2317)

示例：“3D 铰接臂”运动机构类型

“3D 铰接臂”运动机构应将一个对象从一个存储位置移到另一个存储位置。由于吊顶的原因，

在轴 A3 不更改臂定位空间的情况下，运动机构无法到达第二个存储位置。

下图显示了运动机构的侧视图（xz 平面）：
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运动机构的零位

α2 = 10.0°、α3 = 35.0° 正连接位置时运动机构在正方向上的偏转

α2 = -15.0°、α3 = -75.0° 负连接位置时运动机构在负方向上的偏转

α2 α2 = 10.0° 时轴 A2 在正方向上的偏转

α2 = -15.0° 时轴 A2 在负方向上的偏转

α3 α3 = 35.0° 时轴 A3 在正方向上的偏转会产生一个正连接位置。

α3 = -75.0° 时轴 A3 在负方向上的偏转会产生一个负连接位置。

运动机构的显示图例 (页 2317)

示例：“圆柱坐标型”运动机构类型

“圆柱坐标型”运动机构应将某个对象从一个存储位置移到另一个存储位置。在轴 A3 不更

改臂定位空间的情况下，运动机构无法到达第二个存储位置。

下图显示了运动机构的顶视图（xy 平面）：
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运动机构的零位

α1 = 30.0° 时运动机构在正方向上的偏转

α1 = -75.0° 时运动机构在负方向上的偏转

α1 α1 = 30.0° 时轴 A1 在正方向上的偏转

α1 = -75.0° 时轴 A1 在负方向上的偏转

运动机构的显示图例 (页 2317)

奇点 (S7-1500T)
根据运动系统类型，可以反向变换笛卡尔坐标系，而无法精确地变换到运动轴的轴位置。在

这种情况下，笛卡尔坐标系被称为奇点。

内部奇点

当法兰坐标系 (FCS) 的零点在运动系统坐标系 (KCS) 中的 z 轴时会出现内部奇点。以下运动

系统具有内部奇点：

• 3D 铰接臂

• 3D 铰接臂（带定位功能）

• 带中央机械手的 6 轴铰接臂

• SCARA 3D（带定位功能）
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• 3D 圆柱形自动机械

• 3D 圆柱形自动机械（带定位功能）

以 3D 铰接臂为例的内部节点

在内部奇点附近，未进行动态调整的轨迹运动会导致运动系统轴 A1 和方向轴 A4 的动态值

超限。这户导致整个运动系统旋转时动态值超限。

外部奇点

当运动系统的一个或多个铰接臂完全展开或收起时，会出现外部奇点。以下运动系统具有外

部奇点：

• 2D 铰接臂

• 2D 铰接臂（带定位功能）

• 3D 铰接臂

• 3D 铰接臂（带定位功能）

• 带中央机械手的 6 轴铰接臂

• SCARA 3D（带定位功能）

• 2D 增量拾取器

• 2D 增量拾取器（带定位功能）

• 3D 增量拾取器

• 3D 增量拾取器（带定位功能）

• 3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）
• 3D 三脚架

• 3D 三脚架（带定位功能）

在这些奇点附近，未进行动态调整的轨迹运动会导致运动系统轴的动态值超限，从而导致整

个运动系统发生振动，并会施加过大的作用力。
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以 3D 铰接臂为例的展开位置

铰接臂完全展开，法兰位于 大可能工作范围的外部限制点。

以 3D 铰接臂为例的收起位置

铰接臂完全收起。

奇点附近的特性

在奇点附近，未进行动态调整的轨迹运动会导致动态值超限。这意味着一个或多个运动系统

轴可以极高的速度移动，并以过大的作用力加速或减速。这种情况发生的区域大小取决于使

用的运动系统。

警告

奇点附近的动态值超限

奇点附近的动态值超限可能导致以下损害：

• 因产品或机器部件松脱等原因造成人员受伤

• 因机械组件过载等原因造成机器损坏

请考虑本部分中介绍的预防性措施，以避免出现此类情况。

不会出现通过奇点的轨迹运动。将输出工艺报警 803“转换计算过程错误”（报警响应：基

于轴的 大动态值而停止）。

运动系统减少了由设定值引起的动态值超限，即超出轴的 大动态值。动态值超限的减少会

导致不可预测的轴运动。

如果超过了动态系统轴的动态限值，此情况将通过变量“<TO>.StatusKinematicsMotion”显示

在受影响的动态系统轴上，且会触发工艺警报 511“运动系统的运动超过动态限值”。工艺

报警 511 不会触发报警响应，且动态系统运动不会停止。
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受影响的运动系统运动

只有在轨迹运动未进行动态调整的情况下，奇点附近才会出现动态值超限情况。

对于以下运动，不会因为存在奇点而出现动态值超限的情况：

• 同步点对点运动

• 通过运动系统控制面板的 MCS 中的运动

奇点附近的动态调整

如果对奇点附近的运动进行动态调整，但未进行轨迹分段，则在整个运动过程中，动态值会

受到极大的限制。因此，在奇点附近运动时，应将动态调整与轨迹分段结合使用。

避免出现此类情况的预防性措施

通过采用以下预防性措施，可避免在奇点附近出现未进行动态调整的轨迹运动。

1. 避免在奇点附近使用传送带跟踪。在传送带跟踪的任何阶段均不能使用动态调整。

2. 为不属于传送带跟踪各阶段的线性或圆周运动激活动态调整 (页 2517)。
3. 要限制运动系统的工作区域，请对运动系统轴使用区域监视或软限位开关。

4. 使用运动系统控制面板进行控制

– 在 MCS 中移动运动系统。 
– 在 WCS 或 OCS，避免使用“点动”模式。

运动系统控制面板中未激活动态调整。在通过运动系统控制面板控制运动系统运动的

过程中，不考虑运动轴的动态限值。

– 工艺版本不高于 V5.0 的运动系统工艺对象：在 WCS 或 OCS 中，避免使用“点动到目

标位置”模式。

运动系统控制面板中未激活动态调整。在通过运动系统控制面板控制运动系统运动的

过程中，不考虑运动轴的动态限值。

– 工艺版本 V5.0 及更高版本：使用运动系统控制面板在 WSC 或 OCS 中将运动系统切换到

“点动到目标位置”(Jog to target position) 模式。

“不进行轨迹分段动态调整”在“点动到目标位置”模式下永久激活，并应将运动系

统轴的动态限值考虑在内。

确定 3D 铰接臂动态值超限的区域

要凭经验确定因存在奇点导致动态值超限的区域，请使用以下功能：

• 运动系统诊断

• 运动系统控制面板 
• 轨迹 
• 虚拟轴或仿真轴
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警告

有意行进到奇点

奇点附近的动态值超限可能导致以下损害：

• 因产品或机器部件松脱等原因造成人员受伤

• 因机械组件过载等原因造成机器损坏

请勿通过移动实际运动系统的方式确定动态值超限的区域。

必须将所有运动系统轴组态为“虚拟轴”或“仿真轴”。

要求

• 所有运动系统轴均组态为虚拟轴或仿真轴。运动系统已互连。

• 运动系统的几何形状组态为与实际运动系统匹配。

• 已组态运动系统和所有运动系统轴的动态值。

• 通过应用已了解允许的动态值。

• 工具中心点位于 FCS 原点。

确定距内部奇点的距离

1. 通过以下信号组态轨迹：

– <TOKinematics>.A[1..6].Velocity
– <TOKinematics>.A[1..6].Acceleration
– <TOKinematics>.FlangeInKcs.x.Position
– <TOKinematics>.FlangeInKcs.y.Position
– <TOKinematics>.FlangeInKcs.z.Position

2. 打开运动系统诊断，并将其排列到运动系统控制面板旁。

3. 对运动系统控制面板进行如下设置：

– 操作模式：点动

– 坐标系：WCS
– 轨迹速度：过程的 大要求轨迹速度

4. 确保所有运动系统轴均组态为虚拟轴或仿真轴。

5. 将运动系统点动至可到达内部奇点的位置。

6. 沿 y 方向使运动系统略微向后点动一些（例如 1 mm），以便可以点动到略微超过奇点的位
置。 
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7. 沿 x 方向以 大轨迹速度点动运动系统，使其通过内部奇点，并记录轨迹中的信号。

 沿 x 方向向前和向后点动

沿 y 轴方向向后点动

8. 逐渐增大 y 方向上与内部奇点的距离。重复步骤 7。

记录的轨迹会显示距内部奇点不同距离处的 FCS 轴 A1 的动态值。

9. 确定允许用于过程的动态系统轴 A1 的动态值在 y 轴上的距离。
该距离相当于绕出现动态值超限且法兰不得移动的 KCS 的 z 轴的圆柱体半径。
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说明

已确定距离的有效性

确定的距离仅适用于具有组态的几何形状和动态值的运动系统。

说明

有效工具

再次对工具进行组态，以使工具与应用匹配。

通过区域监视限制工作区域

不得包含在工作区中的笛卡尔空间是通过确定的距离得出的。
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有关区域监视的说明，请参见“区域监视 (页 2494)”部分。

1. 定义一个绕 KCS 的 z 轴的圆柱形封锁区或信号区：

– 长度 z：运动系统的整个工作区域

– Radius：确定的距离

– x：KZP 在 WCS 的 x 轴方向上的位置

– y：KZP 在 WCS 的 y 轴方向上的位置

信号区域 封锁区域

用于 TCP 从 FCS 的原点沿 x 或 y 方向进行较

大移动或使用传送带跟踪的情况

用于 TCP 从 FCS 的原点沿 x 或 y 方向进行较

小移动的情况

不太适用于使用传送带跟踪的情况

以下情况下，会出现单独设定的停止响应：

• 法兰区超出信号区域

• TCP 超出信号区域

以下情况下会出现自动停止响应：

• 法兰区超出封锁区域

• TCP 超出封锁区域

2. 定义球形法兰区域：

– Radius：停止响应需要的距离

– CS：FCS
– x：0.0
– y：0.0
– z：0.0

3. 使用信号区域时，如有必要，可通过程序设定运动系统或其它任何轴的停止响应。

说明

展开位置和收起位置

也可以使用此程序确定展开和折叠位置中动态值超限的区域，然后通过区域限制运动系统的

工作区域。

参见

可采用同步“点对点”运动方式移动运动系统 (页 2553)
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用户自定义运动机构的变换 (S7-1500T)

用户变换（不采用 JCS） (S7-1500T)
与预定义运动机构类型不同，用户必须在用户程序中计算用户自定义运动机构的变换。与预

定义运动机构类型相同，运动机构工艺对象执行以下任务：

• 处理运动控制指令

• 监视功能

• 与互连轴进行通信

用户在 MC‑Transformation [OB98] 组织块中对笛卡尔坐标和轴相关设定值之间的用户变换

进行编程。此编程包括位置和动态值（速度、加速度）的变换。用户可在运动机构工艺对象

“<TO>.Kinematics.Parameter[1..32]”的变量中或在“工艺对象 > 组态 > 几何结

构”(Technology object > Configuration > Geometry) 下任意定义用户自定义运动机构的参数。

在 TIA Portal 中添加 MC‑Transformation [OB98] 时，“程序块 > 系统块 > 程序资源”(Program 
blocks > System blocks > Program resources) 下会自动创建系统数据块

“TransformationParameter”。在组织块属性中的“常规 > 变换”(General > Transformation) 
下，MC‑Transformation [OB98] 指示系统数据块“TransformationParameter”的数量。在系统

数据块“TransformationParameter”中写入和读取要变换的运动机构的轴特定数据或笛卡尔坐

标数据。

在工艺版本 V5.0 中，进行用户变换时 MC‑Interpolator [OB92] 的运行时间更长。随着 
MC‑Interpolator [OB92] 运行时间的增加，较低优先级的组织块的运行时间会延长。

说明

禁用系统性能改进

如果使用的是用户自定义运动系统，请清除 MC-LookAhead [OB97] 属性中“常规 > 多核处

理器”(General > Multi-core processor) 下的“提高系统性能”(Improve system performance) 
复选框。
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编程

下图显示了各个接口以及系统性能与用户变换的相互作用：

 由用户程序处理

 系统性能

运动机构工艺对象自动调用 MC‑Transformation [OB98]。MC‑Transformation [OB98] 包含以

下启动信息：

• 调用 MC‑Transformation [OB98] 的运动机构工艺对象

• 所需变换方向（正向或反向变换）

• 处理变换环境（当前运动或运动规划）

• 指向系统数据块“TransformationParameter”的指针 (VARIANT)
在用户程序中评估此状态信息。在 MC‑Transformation [OB98] 中，编程算法以计算所有用

户自定义运动机构的轴特定数据或笛卡尔坐标数据。从“<TO>.Kinematics.Parameter[1..32]”
工艺对象的变量中读取所需运动机构参数。将计算结果写入“TransformationParameter”接口。

变换参数随即自动应用于运动机构工艺对象以及被进一步处理。运动机构工艺对象将设定值

输出到运动机构轴。
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可以在 PLC 上组态和应用用户自定义的变换及多个运动系统工艺对象。要区分不同的运动系

统工艺对象之间的 MC‑Transformation [OB98]，请使用输入“KinematicsObject”。

用户变换（采用 JCS） (S7-1500T)
与预定义运动机构类型不同，用户必须在用户程序中计算用户自定义运动机构的变换。与预

定义运动机构类型相同，运动机构工艺对象执行以下任务：

• 处理运动控制指令

• 监视功能

• 与互连轴进行通信

用户在 MC‑Transformation [OB98] 组织块中对笛卡尔坐标和接头相关设定值之间的用户变

换进行编程，而不考虑反向变换和偏移量。如果所用运动系统的接头移动方向或接头零位与

程序设定的用户变换不符，可通过下面两种方法进行调整：

1. 保留用户变换。在运动系统工艺对象的“接头”(Joints) 组态窗口中反转受影响的接头移动方
向和接头零位。在这种情况下，系统数据块“Transformation”中的接头相关参数“AxisData”不
等于接头坐标（“JointData”）。工艺对象通过已组态的偏移量和反向变换自动执行此计算。

2. 更改程序设定的用户变换，使通过变换计算出的接头相关设定值对应于运动系统的接头坐标
系。在这种情况下，系统数据块“Transformation”中的参数“AxisData”等于接头坐标
（“JointData”）。无需组态接头偏移量。 

此编程包括位置和动态值（速度、加速度）的变换。用户可在运动机构工艺对象

“<TO>.Kinematics.Parameter[1..32]”的变量中或在“工艺对象 > 组态 > 几何结

构”(Technology object > Configuration > Geometry) 下任意定义用户自定义运动机构的参数。

在 TIA Portal 中添加 MC‑Transformation [OB98] 时，“程序块 > 系统块 > 程序资源”(Program 
blocks > System blocks > Program resources) 下会自动创建系统数据块

“TransformationParameter”。在组织块属性中的“常规 > 变换”(General > Transformation) 
下，MC‑Transformation [OB98] 指示系统数据块“TransformationParameter”的数量。在系统

数据块“TransformationParameter”中写入和读取要变换的运动系统的接头特定数据或笛卡尔

坐标数据。

在工艺版本 V5.0 中，进行用户变换时 MC‑Interpolator [OB92] 的运行时间更长。随着 
MC‑Interpolator [OB92] 运行时间的增加，较低优先级的组织块的运行时间会延长。

说明

禁用系统性能改进

如果使用的是用户自定义运动系统，请清除 MC-LookAhead [OB97] 属性中“常规 > 多核处

理器”(General > Multi-core processor) 下的“提高系统性能”(Improve system performance) 
复选框。
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编程

下图显示了使用 JCS 时运动系统中的各个接口以及系统性能与用户变换的相互作用：

运动机构工艺对象自动调用 MC‑Transformation [OB98]。MC‑Transformation [OB98] 包含以

下启动信息：

• 调用 MC‑Transformation [OB98] 的运动机构工艺对象

• 所需变换方向（正向或反向变换）

• 处理变换环境（当前运动或运动规划）

• 指向系统数据块“TransformationParameter”的指针 (VARIANT)
在用户程序中评估此状态信息。在 MC‑Transformation [OB98] 中，编程算法以计算所有用

户自定义运动机构的轴特定数据或笛卡尔坐标数据。从“<TO>.Kinematics.Parameter[1..32]”
工艺对象的变量中读取所需运动机构参数。将计算结果写入“TransformationParameter”接口。

变换参数随即自动应用于运动机构工艺对象以及被进一步处理。运动机构工艺对象将设定值

输出到运动机构轴。
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可以在 PLC 上组态和应用用户自定义的变换及多个运动系统工艺对象。要区分不同的运动系

统工艺对象之间的 MC‑Transformation [OB98]，请使用输入“KinematicsObject”。

说明

反向变换

在反向变换中，仅需要通过程序设定基本接头范围“TurnJoint”= 0。工艺对象会自动计算超出

基本接头范围“TurnJoint”≠0 的接头位置范围的 sPTP 运动。

MC 变换 [OB98] (S7-1500T)

系统数据块“TransformationParameter”的引用声明

必须在“MC‑Transformation [OB98]”中指定系统数据块“TransformationParameter”的数据类

型引用。为此，请在块接口的“临时”(Temp) 区域中指定以下数据类型的变量：

“REF_TO TO_Struct_TransformationParameter_V2”
为了能访问系统数据块“TransformationParameter”，使用以下强制转换命令为数据类型

“TO_Struct_TransformationParameter_V2”赋值：
#P ?= #TransformationParameters;
编程示例 (页 2482)中对声明进行了描述。

块调用

MC‑Transformation [OB98] 根据组态的优先级在运动控制应用周期中进行调用。调用 
MC‑Transformation [OB98] 时，运动系统工艺对象为其参数赋值：

参数 声明 数据类型 默认值 说明

KinematicsObject INPUT DB_ANY - MC‑Transformation [OB98] 在被调用时会为该运

动系统工艺对象计算变换。

ExecutionContext INPUT DINT - 处理 MC-变换 OB 环境

0 MOTION_EXECUTION
计算 MC-Interpolator [OB92] 中运动执行的

轴设定值。当前运动控制需要使用计算得出

的值。

1 NON_MOTION_EXECUTION
需要通过变换来进行运动规划（当前无运

动）。
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参数 声明 数据类型 默认值 说明

TransformationType INPUT DINT - 要求计算

0 正向变换

基于轴位置计算笛卡尔坐标参数

1 反向变换

基于笛卡尔坐标参数计算轴特定参数

TransformationParamete
rs

InOut VARIANT - 指向系统数据块“TransformationParameter”的指

针

FunctionResult OUTPUT DINT - 将 MC‑Transformation [OB98] 的值返回至运动

系统工艺对象

0 已执行计算并输出参数

≠ 0 计算期间出错（用户定义型）

如果在计算期间出错，运动系统工艺对象会

停止运动。运动系统工艺对象会输出一个工

艺报警以及错误 ID（作为附带值），并会

删除作业序列。

此值可以大于或小于零。

优先级

在组织块属性的“常规 > 属性 > 优先级”(General > Attributes > Priority) 下组态 
MC‑Transformation [OB98] 的优先级。对于优先级，可设置介于 17 到 25 之间的值（默认

设置 25）：

• MC‑Transformation [OB98] 的优先级必须至少比 MC‑Servo [OB91] 的优先级低 1 级。

• MC‑Transformation [OB98] 的优先级必须至少比 MC‑Interpolator [OB92] 的优先级高 1 
级。

系统数据块“TransformationParameter”的变量

下表列出了系统数据块“TransformationParameter”中的变量：

说明

如果使用 JCS，则会将“AxisData”变量解析为接头特定设定值。
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变量 数据类型 说明

AxisData. STRUCT_
Transformat
ion
AxisData_V
2

不使用 JCS：
轴特定参数

使用 JCS：
接头特定参数（不考虑反向变换和

偏移量）

 a1Position LREAL 轴 A1 的位置设定值 接头 J1 的位置设定值

a1Velocity LREAL 轴 A1 的速度设定值 接头 J1 的速度设定值

a1Acceleration LREAL 轴 A1 的加速度设定值 接头 J1 的加速度设定值

a2Position LREAL 轴 A2 的位置设定值 接头 J2 的位置设定值

a2Velocity LREAL 轴 A2 的速度设定值 接头 J2 的速度设定值

a2Acceleration LREAL 轴 A2 的加速度设定值 接头 J2 的加速度设定值

a3Position LREAL 轴 A3 的位置设定值 接头 J3 的位置设定值

a3Velocity LREAL 轴 A3 的速度设定值 接头 J3 的速度设定值

a3Acceleration LREAL 轴 A3 的加速度设定值 接头 J3 的加速度设定值

a4Position LREAL 轴 A4 的位置设定值 接头 J4 的位置设定值

a4Velocity LREAL 轴 A4 的速度设定值 接头 J4 的速度设定值

a4Acceleration LREAL 轴 A4 的加速度设定值 接头 J4 的加速度设定值

a5Position LREAL 轴 A5 的位置设定值 接头 J5 的位置设定值

a5Velocity LREAL 轴 A5 的速度设定值 接头 J5 的速度设定值

a5Acceleration LREAL 轴 A5 的加速度设定值 接头 J5 的加速度设定值

a6Position LREAL 轴 A6 的位置设定值 接头 J6 的位置设定值

a6Velocity LREAL 轴 A6 的速度设定值 接头 J6 的速度设定值

a6Acceleration LREAL 轴 A6 的加速度设定值 接头 J6 的加速度设定值

CartesianData STRUCT_
Transformat
ion
CartesianDa
ta_V2

笛卡尔坐标参数和连接位置空间
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变量 数据类型 说明

 xPosition LREAL x 位置

xVelocity LREAL x 速度

xAcceleration LREAL x 加速度

yPosition LREAL y 位置

yVelocity LREAL y 速度

yAcceleration LREAL y 加速度

zPosition LREAL z 位置

zVelocity LREAL z 速度

zAcceleration LREAL z 加速度

aPosition LREAL A 位置（方向）

aVelocity LREAL A 速度（方向）

aAcceleration LREAL A 加速度（方向）

bPosition LREAL B 位置（方向）

bVelocity LREAL B 速度（方向）

bAcceleration LREAL B 加速度（方向）

cPosition LREAL C 位置（方向）

cVelocity LREAL C 速度（方向）

cAcceleration LREAL C 加速度（方向）

LinkConstellation DWORD 连接位置空间

用户自定义运动机构的程序示例 (S7-1500T)
以下描述了名称为“KinematicsUserDefined2D”的 2D 运动系统的 MC-Transformation [OB98] 
(页 2479) 中用户转换的示例。对于这些运动系统，在“工艺对象 > 组态 > 几何结

构”(Technology object > Configuration > Geometry) 定义了两个变换参数。

“用户变换（不采用 JCS） (页 2475)”部分的图中显示了系统性能与用户转换的相互作用。
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下表列出了所用变量的声明：

变量 声明 数据类型 说明

KinematicsObject Input DB_ANY 工艺对象的引用

TransformationType Input DInt 变换方向

0 正向变换

1 反向变换

FunctionResult Output DInt 变换结果

0 成功

< 0 错误

TransformationPara
meters

InOut Variant 引用 MC-Transformation [OB98] 中的系统数据块

“TransformationParameter”
P Temp REF_TO 

TO_Struct_Tra
nsformationPa
rameter_V2

强制变换命令的临时变量

GearRatioA1 Temp LReal 用于读取定义的传输参数的临时变量

GearRatioA2 Temp LReal 用于读取定义的传输参数的临时变量

InvalidCast Constant DInt 失败强制转换命令的返回值

程序示例构造如下：

• 用于访问系统数据块“TransformationParameter”的强制变换命令

• 工艺对象评估

• 读取定义的传输参数

• 评估传输方向

• 基于运动系统轴的轴位置计算笛卡尔坐标（正向变换）

• 基于笛卡尔坐标计算运动系统轴的轴位置（反向变换）

首先，逐步说明示例程序。在“程序示例”部分汇总程序代码。

用于访问系统数据块“TransformationParameter”的强制变换命令

强制转换命令可用于访问组态中定义的变换参数。
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使用强制转换命令将变量指针传递给临时变量。

#P ?= #TransformationParameters;

然后测试强制转换命令是否成功。这意味着指定的 InOut 变量“TransformationParameters”具
有预期的“TO_Struct_TransformationParameter_V1”类型结构。

如果强制转换命令失败，则会取消计算，变量“FunctionResult”会获得值“InvalidCast”。

IF #P = NULL THEN
    #FunctionResult := #InvalidCast;
    RETURN;
END_IF;

工艺对象评估

IF 查询用于评估用户定义的运动系统是否需要下面定义的变换。

IF #KinematicsObject = "KinematicsUserDefined2D" THEN

读取定义的传输参数

首先，读取组态中定义的变换参数。在此示例中定义了两个传动比。

    #GearRatioA1 := "KinematicsUserDefined2D".Kinematics.Parameter[1];
    #GearRatioA2 := "KinematicsUserDefined2D".Kinematics.Parameter[2];

评估传输方向

下一步将评估变换方向。如果变量“TransformationType”的值为“0”，则计算正向变换。如果

变量的值为“1”，则计算反向变换。

    IF #TransformationType = 0 THEN

基于运动系统轴的轴位置计算笛卡尔坐标（正向变换）

在正向变换中，笛卡尔数据（位置、速度和加速度）由轴数据计算得出。首先在 x 方向上然

后在 z 方向上计算正向变换。

        #P^.CartesianData.xPosition := #P^.AxisData.a1Position * #GearRatioA1;
        #P^.CartesianData.xVelocity := #P^.AxisData.a1Velocity * #GearRatioA1;
        #P^.CartesianData.xAcceleration := #P^.AxisData.a1Acceleration * #GearRatioA1;
    

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2484 编程和操作手册, 11/2022



        #P^.CartesianData.zPosition := #P^.AxisData.a2Position * #GearRatioA2;
        #P^.CartesianData.zVelocity := #P^.AxisData.a2Velocity * #GearRatioA2;
        #P^.CartesianData.zAcceleration := #P^.AxisData.a2Acceleration * #GearRatioA2;

在此示例中，不需要指定臂定位空间。对应变量设置为零。

        #P^.CartesianData.LinkConstellation := 16#0000;

如果变换成功，则变量“FunctionResult”将接收值“0”。

        #FunctionResult := 0;

基于笛卡尔坐标计算运动系统轴的轴位置（反向变换）

在反向变换中，轴数据（位置、速度和加速度）由笛卡尔数据计算得出。先为轴 A1 再为轴 A2 
计算反向变换。

    ELSIF #TransformationType = 1 THEN
    
        #P^.AxisData.a1Position := #P^.CartesianData.xPosition / #GearRatioA1;
        #P^.AxisData.a1Velocity := #P^.CartesianData.xVelocity / #GearRatioA1;
        #P^.AxisData.a1Acceleration := #P^.CartesianData.xAcceleration / #GearRatioA1;
    
        #P^.AxisData.a2Position := #P^.CartesianData.zPosition / #GearRatioA2;
        #P^.AxisData.a2Velocity := #P^.CartesianData.zVelocity / #GearRatioA2;
        #P^.AxisData.a2Acceleration := #P^.CartesianData.zAcceleration / #GearRatioA2;

如果变换成功，则变量“FunctionResult”将接收值“0”。

        #FunctionResult := 0;
    
    END_IF;
END_IF;

程序示例

以下部分用注释汇总了程序示例：

SCL
//Caste of the variant "TransformationParameters" to the referenced datatype
//"TO_Struct_TransformationParameter_V2".
//This has to be done in order to access the variant pointer, which references
//the "TransformationParameters" where the "AxisData" and "CartesianData" for
//the calculation of user transformation are stored.
#P ?= #TransformationParameters;
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SCL
//Check if cast of "TransformationParameters" was successfull. Otherwise abort calculation.
IF #P = NULL THEN
    #FunctionResult := #InvalidCast;
    RETURN;
END_IF;
    
//Check if "KinematicsUserDefined2D" needs transformation.
IF #KinematicsObject = "KinematicsUserDefined2D" THEN
    
    //Read the user defined cartesian parameters.
    #GearRatioA1 := "KinematicsUserDefined2D".Kinematics.Parameter[1];
    #GearRatioA2 := "KinematicsUserDefined2D".Kinematics.Parameter[2];
    
    //Calculate the forward transformation "AxisData" -> "CartesianData".
    //The system fills the "AxisData" of "TransformationParameters" with values.
    //To calculate the "CartesianData" evaluate "AxisData".
    IF #TransformationType = 0 THEN
    
        //Calculate the position, velocity and acceleration component for the x-vector.
        #P^.CartesianData.xPosition := #P^.AxisData.a1Position * #GearRatioA1;
        #P^.CartesianData.xVelocity := #P^.AxisData.a1Velocity * #GearRatioA1;
        #P^.CartesianData.xAcceleration := #P^.AxisData.a1Acceleration * #GearRatioA1;
    
        //Calculate the position, velocity and acceleration component for the z-vector.
        #P^.CartesianData.zPosition := #P^.AxisData.a2Position * #GearRatioA2;
        #P^.CartesianData.zVelocity := #P^.AxisData.a2Velocity * #GearRatioA2;
        #P^.CartesianData.zAcceleration := #P^.AxisData.a2Acceleration * #GearRatioA2;
    
        //Link constellation can be set to 0 here, hence it is not needed.
        #P^.CartesianData.LinkConstellation := 16#0000;
    
        //Transformation was successfull.
        #FunctionResult := 0;
    
    //Calculate the backward transformation "CartesianData" -> "AxisData".
    //The system fills the "CartesianData" of "TransformationParameters" with values.
    //To calculate the "AxisData" evaluate "CartesianData".
    ELSIF #TransformationType = 1 THEN
    
        //Calculate the position, velocity and acceleration component for the first axis.
        #P^.AxisData.a1Position := #P^.CartesianData.xPosition / #GearRatioA1;
        #P^.AxisData.a1Velocity := #P^.CartesianData.xVelocity / #GearRatioA1;
        #P^.AxisData.a1Acceleration := #P^.CartesianData.xAcceleration / #GearRatioA1;
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SCL
        //Calculate the position, velocity and acceleration component for the second axis.
        #P^.AxisData.a2Position := #P^.CartesianData.zPosition / #GearRatioA2;
        #P^.AxisData.a2Velocity := #P^.CartesianData.zVelocity / #GearRatioA2;
        #P^.AxisData.a2Acceleration := #P^.CartesianData.zAcceleration / #GearRatioA2;
    
        //Transformation was successfull.
        #FunctionResult := 0;
    
    END_IF;
END_IF;

检查变换/笛卡尔坐标值的有效性

循环检查“<TO>.StatusKinematics.Valid”位，例如 MC-PostServo [OB95] 中的该位。如果

“<TO>.StatusKinematics.Valid”显示值“FALSE”，则笛卡尔坐标值无效。在这种情况下，应使

用运动控制指令“MC_GroupStop”等启动停止操作。

检查指定的笛卡尔坐标值以及程序设定的用户变换的设定值。

变量：运动系统变换 (S7-1500T)
以下运动系统工艺对象变量与运动系统变换相关：

变量 说明

状态值

<TO>.StatusKinematics.Valid TRUE 变换/笛卡尔坐标值有效

FALSE 变换/笛卡尔坐标值无效

<TO>.StatusKinematics.LinkConstellation 连接位置空间

<TO>.FlangeInKcs 当前变换标架（具有动态功能，设定值参考）
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6.1.5.4 运动系统功能 (S7-1500T)

坐标系的偏移和旋转 (S7-1500T)
可在工艺对象运动系统的组态中定义以下标架：

标架 说明

KCS 标架 运动系统坐标系 (KCS) 在世界坐标系 (WCS) 中的位置

OCS1..3 标架 对象坐标系 1 到 3 (OCS1..3) 在 WCS 中的位置

工具标架 工具坐标系 (TCS) 在 FCS 中的位置

标架的位置由参考坐标系中的偏移量和旋转决定。

偏移量

可使用平移来定义坐标系的零点位置或参考坐标系中的区域位置。在笛卡尔坐标系中指定偏

移。

下表列出了偏移的定义：

标架中的值 说明

√ 沿参考坐标系中的 x 方向平移

y 沿参考坐标系中的 y 方向平移

z 沿参考坐标系中的 z 方向平移

旋转

可使用旋转来定义坐标系的方向或参考坐标系中的区域方向。旋转包含三次连续的单独旋转，

围绕使用三个欧拉角定义的坐标系的各轴进行。各旋转是相互关联的。

下图以长方体区域为例显示了三次连续的旋转：
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① 旋转 A
② 旋转 B
③ 旋转 C
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下表列出了旋转的定义：

旋转 说明

旋转 A 第一次旋转的欧拉角

正角对应于围绕坐标系的 z 轴顺时针旋转。

旋转一次后的坐标系由轴 x'、y' 和 z 组成。

旋转 B 第二次旋转的欧拉角

正角对应于围绕旋转的 y' 轴的顺时针旋转。

旋转两次后的坐标系由轴 x''、y' 和 z' 组成。

旋转 C 第三次旋转的欧拉角

正角对应于围绕旋转的 x'' 轴的顺时针旋转。

旋转三次后的坐标系由轴 x''、y'' 和 z'' 组成。x''、y'' 和 z'' 轴对应于

旋转坐标系或旋转区域的 x、y 和 z 轴。

定义 KCS/OCS 标架 (S7-1500T)

离线定义 KCS/OCS 标架

在以下组态窗口中，组态 KCS/OCS 标架在世界坐标系 (WCS) 中的位置：

• 在“运动系统坐标系”(Kinematics coordinate system) 组态窗口中组态 KCS 在 WCS 中的

位置。

• 在“对象坐标系”(Object coordinate system) 组态窗口中组态 OCS 在 WCS 中的位置。

选择对象坐标系 (OCS)
在“对象坐标系”(Object coordinate system) 组态窗口中，选择要在“对象坐标系 
(OCS)”(Object coordinate system (OCS)) 下拉列表中定义的对象坐标系。可以定义 多 3 个
工具对象坐标系。

输入偏移和旋转

要定义标架，可输入偏移和旋转值。由于运动系统类型支持不同数量的角度运动自由度，因

此请仅输入允许用于相应运动系统类型的相关值。 

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2490 编程和操作手册, 11/2022



下表提供了组态期间可指定的值 (✓) 及其有效数值范围。

运动系统类型 KCS/OCS 标架

偏移量 旋转

√ y z A B C
2D ✓ 0.

0
✓ 0.0 ✓

-180.0° 至 
179.999°

0.0

2D（带定位功能） ✓ 0.
01)

✓ 0.02) 0.0 0.0

3D ✓ ✓ ✓ ✓
-180.0° 至 
179.999°

✓
-90.0° 至 

90.0°

✓
-180.0° 至 
179.999°

3D（带定位功能） ✓ ✓ ✓ ✓
-180.0° 至 
179.999°

0.0 0.0

3D（带 2 个定位功能 A、B） ✓ ✓ ✓ ✓
-180.0° 至 
179.999°

0.0 0.0

3D（带 3 个定位功能） ✓ ✓ ✓ ✓
-180.0° 至 
179.999°

✓
-90.0° 至 

90.0°

✓
-180.0° 至 
179.999°

带中央机械手的 6 轴铰接臂

1) 对于运动系统类型“SCARA 2D”，允许 y 方向上存在偏移。

2) 对于运动系统类型“SCARA 2D”，允许绕 A 旋转。

值 = 0.0：不允许或不相关的偏移/旋转

校准 OCS
可通过校准 (页 2617)在离线或在线模式下确定 OCS 在 WCS 中的准确位置，或检查 OCS 是
否已在 WCS 中定义。

使用运动控制指令定义 OCS 标架

使用运动控制指令“MC_SetOcsFrame”，可定义对象坐标系 (OCS) 相对于世界坐标系 (WCS) 
的位置。
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定义工具标架 (S7-1500T)

离线定义工具标架 
在“工具”(Tools) 组态窗口，组态工具标架以及法兰坐标系 (FCS) 中工具中心点 (TCP) 的位置。

可以定义 多 3 个工具。

选择工具

选择要在“工具”(Tool) 下拉列表中定义的工具。可以定义 多 3 个工具。

输入偏移和旋转

要定义标架，可输入偏移和旋转值。由于运动系统类型支持不同数量的角度运动自由度，因

此请仅输入允许用于相应运动系统类型的相关值。 
下表提供了组态期间可指定的值 (✓) 及其有效数值范围。

运动系统类型 工具标架

偏移量 旋转

√ y z A B C
2D ✓ 0.

0
✓ 0.0 0.0 0.0

2D（带定位功能） 0.
0

0.
0

✓ ✓
-180.0° 至 
179.999°

0.0 0.0

3D ✓ ✓ ✓ 0.0 0.0 0.0
3D（带定位功能） ✓ ✓ ✓ ✓

-180.0° 至 
179.999°

0.0 0.0

3D（带 2 个定位功能 A、B） ✓ ✓ ✓ 0.0 ✓
-180.0° 至 
179.999°

0.0

3D（带 3 个定位功能） ✓ ✓ ✓ ✓
-180.0° 至 
179.999°

✓
-90.0° 至 

90.0°

✓
-180.0° 至 
179.999°

带中央机械手的 6 轴铰接臂

值 = 0.0：不允许偏移/旋转
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通过运动控制指令定义工具标架

可以使用“MC_DefineTool”运动控制指令重新定义工具 1 的工具标架。

示例

采用“3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）”运动系统的工具标架

下例给出了采用“3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）”运动系统的工具标架的可能定义。

工具相对于 FCS 旋转 B = -90°，并沿 x 和 z 方向平移。

① 工具标架

变量：坐标系与标架 (S7-1500T)
运动系统工艺对象的以下变量与坐标系和标架相关：

变量 说明

组态

<TO>.KcsFrame KCS 标架

x, y, z, A, B, C
<TO>.OcsFrame[1..3] OCS 标架

x, y, z, A, B, C
<TO>.Tool[1..3] 工具标架

x, y, z, A, B, C
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变量 说明

状态值

<TO>.Tcp 工具零点 (TCP) 的位置和世界坐标系 (WCS) 中的 TCP 帧。

x, y, z, A, B, C
<TO>.TcpInWcs 工具零点在世界坐标系中的参数

x, y, z, A, B, C
<TO>.TcpInOcs[1..3] 工具零点 (TCP) 在对象坐标系 1 到 3 (OCS) 中的参数

x, y, z, A, B, C
<TO>.FlangeInKcs 法兰坐标系 (FCS) 在运动系统坐标系 (KCS) 中的参数

x, y, z, A, B, C
<TO>.StatusOcsFrame[1.
.3]

OCS 标架显示

x, y, z, A, B, C

区域监视 (S7-1500T)
区域监视的用途如下：

• 防止机械安装发生冲突

• 触发与过程相关的操作（信号区域）

警告

区域监视的不当使用

区域监视并不能避免人员受伤。

1. 需采取适当的防护措施避免人员受伤，例如安装防护栏或安全门等。

2. 使用安全功能对运动系统进行安全监视，例如使用 SIMATIC 安全运动系统。
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区域

区域是指可供用户描述和细分运动系统工作空间的几何体。用户可在运动系统工艺对象上组

态以下区域：

• 工作空间区域

工作空间区域对运动系统的环境进行了描述。对于运动系统工艺对象，用户可将以下区

域类型组态为工作空间区域：

– 工作区域

可以利用工作区限制运动系统的可能行进空间，或定义多个可能的工作区域。

– 信号区域

信号区域在运动系统的行进空间内。信号区域指示以下内容：

• 运动系统区域正进入信号区域

• 运动系统区域位于信号区域中

– 封锁区域

封锁区域在运动系统的行进空间内，运动系统区域不得进入封锁区域（例如，控制柜、

防护墙）。

• 运动系统区域

运动系统区域对运动系统（法兰或工具）的终点进行包封。

运动系统区域与运动系统的工作点/法兰相关，并随运动系统移动。区域监视会检查运动

系统区域是否进入工作空间区域。通过运动系统区域可将受监视区域扩展到工具中心点 
(TCP) 之外。工具中心点 (TCP) 永久定义为第一个运动系统区域 
(<TO>.KinematicsZone[1])，且始终激活。

对于运动系统工艺对象，用户可将以下区域类型组态为运动系统区域：

– 工具区域

工具区域对工具或工具部件进行包封。

– 法兰区域

法兰区域对法兰或法兰部件进行包封。

以下示例说明了运动系统区域类型的使用方法：
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工作空间区域

工作区域

信号区域

封锁区域

运动系统区域

法兰区域和工具区域

参见

区域状态 (页 2602)
变量：区域监视 (页 2505)
离线组态工作空间区域 (页 2498)
离线组态运动系统区域 (页 2498)
SIMATICS 安全运动机构 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/
109801883)
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组态区域 (S7-1500T)
可采用以下方式定义工作空间区域：

• 通过“区域”(Zones) 组态窗口，可以离线组态工作空间区域 (页 2498)。
• 在“校准 (页 2617)”(Calibration) 组态窗口中，可在离线和在线模式下定义工作空间区域。

• 使用运动控制指令“MC_DefineWorkspaceZone”，可在运行期间定义工作空间区域。

可采用以下方式定义运动系统区域：

• 通过“区域”(Zones) 组态窗口，可以离线组态运动系统区域 (页 2498)。
• 使用运动控制指令“MC_DefineKinematicsZone”，可在运行期间定义运动系统区域。

“区域”(Zones) 组态窗口

“区域”(Zones) 组态窗口分为以下区域：

• 图形视图

在表格式编辑器中定义的工作空间区域或运动系统区域显示在图形视图中。可以通过工

具栏操作 3D 可视化。关于操作工具栏和图形显示的更多信息，请参见“3D 可视化 
(页 2575)”部分。

• 工作空间区域的表格编辑器

可在此组态工作空间区域 (页 2498)。
• 运动系统区域的表格编辑器

• 可在此组态运动系统区域 (页 2498)。

在线视图

单击  符号后，当前时间点的工作空间区域和运动系统区域的值可从 CPU 中回读。单击“编

号”(Number) 列中的  图标时，会显示两个附加行。附加行包含以下值：

•  CPU 的起始值

•  项目中的起始值

可以编辑这些值。如果要应用更改，请将项目中的更改下载到设备中。
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离线组态工作空间区域 (S7-1500T)
在运动系统组态窗口中“扩展参数 > 区域 > 工作空间区域”(Extended parameters > Zones > 
Workspace zones) 下， 多可组态 10 个工作空间区域。

1. 在“状态”(Status) 列中，选择下载到设备后是否应为区域激活区域监视 (页 2503)。
2. 在“区域类型”(Zone type) 列中，选择此区域是工作区域、信号区域还是封锁区域。

– 工作区域

可指定多个工作区域。

在一段给定时间内只能激活一个工作区域。如果未激活任何工作区域，则会将运动系

统的整个行进空间视为工作区域。

运动系统区域必须处于工作区域内。 
– 信号区域

可指定多个信号区域。可同时激活多个信号区域。

在某种程度上，信号区域可位于工作区域之外。

– 封锁区域

可指定多个封锁区域。可同时激活多个封锁区域。

在某种程度上，封锁区域可位于工作区域之外。

3. 在“几何形状”(Geometry) 列中，选择此区域是球体、立方体还是圆柱体。

4. 组态区域几何形状 (页 2500)。
5. 在“KS”列中，选择定义区域所在的坐标系。

可选择下列坐标系：

– WCS（世界坐标系）

– OCS1（对象坐标系 1）
– OCS2（对象坐标系 2）
– OCS3（对象坐标系 3）
如果在 OCS 中创建区域，该区域会随 OCS 一起移动。 

6. 输入区域的零点偏移和旋转 (页 2503)。 
区域相对 WCS 或 OCS 的零点的偏移保持恒定。

离线组态运动系统区域 (S7-1500T)
在运动系统组态窗口中“扩展参数 > 区域 > 运动系统区域”(Extended parameters > Zones > 
Workspace zones) 下， 多可组态 9 个运动系统区域。 
1. 在“状态”(Status) 列中，选择下载到设备后是否应为区域激活区域监视 (页 2503)。
2. 在“几何形状”(Geometry) 列中，选择此区域是球体、立方体还是圆柱体。

3. 组态区域几何形状 (页 2500)。
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4. 在“KS”列中，选择定义区域所在的坐标系。
可选择下列坐标系：

– 如果选择 TCS，区域会对工具或工具部件进行包封，并随工具一起移动 (TCP)。
– 如果选择 FCS，区域会对法兰或法兰部件进行包封，并随法兰一起移动。

5. 输入区域的零点偏移和旋转 (页 2503)。
区域相对 TCS 或 FCS 零点的偏移保持恒定。

工具切换

如果希望定义并使用多个工具，请确认工具区域的尺寸适用于所有工具，并对工具进行包封。

否则，请为每个尺寸不同的工具创建单独的区域。 

工具区域示例

在工具坐标系 (TCS) 中定义工具区域。下图显示了球形工具区域：
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法兰区域示例

在法兰坐标系 (FCS) 中定义法兰区域。下图显示了圆柱形法兰区域：

在此示例中，已定义了法兰区域高度在 FCS 负 z 方向的的平移。

定义区域几何形状 (S7-1500T)
用户可使用以下几何体组态区域：

•  球体

•  长方体

•  圆柱体

球体

以零位为起点使用半径定义球体：

r 球体的半径
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组态

1. 在“几何形状”(Geometry) 列中选择  图标。 
2. 在“半径”(Radius) 列中输入半径。

运动控制指令

在运动控制指令“MC_DefineWorkspaceZone”和“MC_DefineKinematicsZone”中，在以下参数

中指定区域几何形状：

参数 值

GeometryType 1
GeometryParameter[1] 球体的半径

长方体

以零位为起点使用 x、y 和 z 方向上的边长定义长方体： 

Lx 区域坐标系 x 方向上的边长

Ly 区域坐标系 y 方向上的边长

Lz 区域坐标系 z 方向上的边长

组态

1. 在“几何形状”(Geometry) 列中选择  图标。

2. 在以下列中输入边长：

– 在“长度 x”(Length x) 列中，输入区域坐标系 x 方向上的边长

– 在“长度 y”(Length y) 列中，输入区域坐标系 y 方向上的边长

– 在“长度 z”(Length z) 列中，输入区域坐标系 z 方向上的边长

运动控制指令
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在运动控制指令“MC_DefineWorkspaceZone”和“MC_DefineKinematicsZone”中，在以下参数

中指定区域几何形状：

参数 值

GeometryType 0
GeometryParameter[1] 区域坐标系 x 方向上的边长

GeometryParameter[2] 区域坐标系 y 方向上的边长

GeometryParameter[3] 区域坐标系 z 方向上的边长

圆柱体

以零位为起点使用基圆的半径和圆柱高度定义圆柱体：

r 圆柱基圆的半径

Lz 圆柱体的高度

组态

1. 在“几何形状”(Geometry) 列中选择  图标。

2. 在“长度 z”(Length z) 列中输入圆柱体的高度。

3. 在“半径”(Radius) 列中输入底面的半径。

运动控制指令
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在运动控制指令“MC_DefineWorkspaceZone”和“MC_DefineKinematicsZone”中，在以下参数

中指定区域几何形状：

参数 值

GeometryType 2
GeometryParameter[1] 圆柱基圆的半径

GeometryParameter[2] 圆柱体的高度

定义参考坐标系中的偏移量和旋转 (S7-1500T)
定义几何体从参考坐标系零点开始的偏移和旋转，如下所述：

1. 输入以下值，定义区域的偏移量：

– x：区域在 x 方向上的偏移量

– y：区域在 y 方向上的偏移量

– z：区域在 z 方向上的偏移量

2. 输入以下值，定义区域的旋转：
（不适用于球形区域）

– A：如果是区域绕 z 轴旋转，输入一个介于 -180.0° 和 179.999° 之间的值。

– B：如果是区域绕 y 轴旋转，输入一个介于 -90.0° 和 90.0° 之间的值。

– C：如果是区域绕 z 轴旋转，输入一个介于 -180.0° 和 179.999° 之间的值。

在运动控制指令中定义位置和旋转

在运动控制指令“MC_DefineWorkspaceZone”和“MC_DefineKinematicsZone”中，在“Frame”
参数中指定偏移和旋转。

激活区域监视 (S7-1500T)
为工作区域激活区域监视时，注意以下几点：

• 在一段指定时间内只能激活一个工作区域。

• 如果未激活任何工作区域，则会将运动系统的整个行进空间视为工作区域。

离线组态状态

在“区域”(Zones) 组态窗口中的表格编辑器内，为已定义的区域激活或取消激活区域监视。在

“状态”(Status) 列中，选择下载到设备后应将区域激活还是取消激活。
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在线激活和取消激活区域监视

可在用户程序中使用以下运动控制指令在线激活和取消激活区域：

• AUTOHOTSPOT
• AUTOHOTSPOT
• AUTOHOTSPOT
• AUTOHOTSPOT

超出区域 (S7-1500T)
区域监视会检查所有激活的工作空间区域（工作区域、信号区域、封锁区域）是否与所有激

活的运动系统区域（法兰区域、工具区域、TCP）发生冲突。区域监视将监视各区域中运动

系统的所有运动： 
• 通过用户程序或运动系统控制面板监视运动系统运动

• 通过用户程序或轴控制面板监视单轴运动

区域监视的状态将在运动系统工艺对象的诊断 (页 2602)和变量 (页 2505)中指示。

如果区域监视检测到运动系统的运动超出区域，则进行以下响应：

超出区域 响应 说明

退出工作区域 报警且停止 运动系统工艺对象输出工艺报警 806（报警响应：停

止但不离开轨迹）。运动系统的运动将停止。运动系

统离开区域的减速距离 小。

进入信号区域 报警但不停

止

运动系统工艺对象输出工艺报警 807（无报警响

应）。运动系统的运动将继续。

进入封锁区域 报警且停止 运动系统工艺对象输出工艺报警 806（报警响应：停

止但不离开轨迹）。运动系统的运动将停止。运动系

统超出区域的制动轨迹长度 小。作业序列中的所有

作业均被取消。

在单轴运动超出区域后，运动系统工艺对象将输出一个工艺报警。定位轴/同步轴工艺对象

输出一个工艺报警。但单轴运动不中止。用户可在应用程序中中止单轴运动。

除了运动系统工艺对象的区域外，还可通过以下方式限制运动系统的行进空间：

• 轴位置的软限位开关

• 接头行进范围
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超出区域后的回缩 (S7-1500T)
在运动系统工艺对象中确认工艺报警后，可再次移动运动系统。

注意

在确认后禁用超限区域的区域监视

在运动系统工艺对象中确认工艺报警后，在运动系统离开超限封锁区域/信号区域或再次进

入超限工作区域前，对超限区域的区域监视将始终禁用。可以再次在所有方向上移动运动

系统，包括移至超限封锁区域/信号区域或从工作区域移动。

缩回运动系统时，需考虑行程方向。

监视应用中的回缩。区域监视状态仍显示在数据块工艺对象中。

在运动系统再次离开超限封锁区域/信号区域或再次进入超限工作区域后，对此区域的区域

监视将再次激活。当区域再次超限时，将会触发新的工艺报警。

变量：区域监视 (S7-1500T)
运动系统工艺对象的以下变量与区域监视相关：

变量 说明

区域组态

<TO>.WorkspaceZone[1..10] 工作空间区域的组态

<TO>.KinematicsZone[2..10] 运动区域的组态

<TO>.KinematicsZone[1] 区域为工具零点 (TCP)，始终处于激活

状态。

状态值

<TO>.StatusWorkspaceZone[1..10] 工作空间区域的状态

<TO>.StatusKinematicsZone[2..10] 运动区域的状态

<TO>.StatusZoneMonitoring.WorkingZon
es

显示超限工作区域

位编号 0 到 9 对应于组态的区域编号。 
<TO>.StatusZoneMonitoring.BlockedZon
es

显示超限封锁区域

位编号 0 到 9 对应于组态的区域编号。 
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变量 说明

<TO>.StatusZoneMonitoring.SignalizingZ
ones

显示逼近的信号区域

位编号 0 到 9 对应于组态的区域编号。

<TO>.StatusZoneMonitoring.KinematicsZ
ones

显示违反工作空间区域规定的运动区域

位编号 0 表示 TCP 的监视状态。位编号 1 到 9 对应于组态的区域

编号。

运动系统运动概述 (S7-1500T)
通过运动系统的运动，可以移动运动系统，使之穿过三维空间，并可通过 多三次定向对运

动系统进行旋转。运动系统的运动需提前规划。需考虑以下事项：

• 运动系统的可到达点

• 区域

• 变换区域

• 连接位置空间

• 接头行进范围

• 轴的软限位开关

运动类型

提供以下运动类型：

• 线性运动 (页 2533)
可采用线性运动的方式使运动系统移动到定义的目标位置。

• 圆周运动 (页 2540)
通过圆周运动可使运动系统沿定义的圆形轨迹移动。

• sPTP 运动 (页 2553)
借助同步“点对点”运动（sPTP 运动），可以在优化时间和运动的同时移动运动系统，绕

过奇点或更改连接位置空间。运动系统不会沿指定的轨迹移动。同步移动运动系统轴的

单轴运动是通过起始位置和目标位置计算得出的。

• 传送带跟踪 (页 2562)
通过传送带跟踪，运动系统可以跟随移动的传送带上的物体。

• 定向运动

定向运动是指笛卡尔坐标定向的运动，与轨迹运动同时进行。对运动进行滤波时，定向

运动也将滤波。圆周运动停止时，定向运动也会停止。
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参考坐标系

对于为运动系统运动指定的目标位置和目标定向，可与世界坐标系 (WCS) 或对象坐标系 (OCS) 
等不同坐标系相关联。

运动机构运动的编程简介 (S7-1500T)
在用户程序中，可通过运动控制指令将作业传送工艺对象中。有关运动系统工艺对象的运动

控制指令的概述，请参见“运动系统控制的运动控制指令 (页 2305)”部分。

通过运动控制指令的输入参数组态作业。当前作业的状态将在输出参数中指示。

由于运动系统工艺对象会对运动系统轴进行分组，因此可将运动系统工艺对象直接分配给输

入参数“AxesGroup”。
运动系统工艺对象本身不能使用“MC_Power”命令启用或通过“MC_Home”作业回原点。对于

运动系统的运动而言，互连轴必须启用 ("MC_Power.Enable" = TRUE)。
可以通过“MC_Reset”作业或通过重启工艺对象来确认运动系统工艺对象的错误。

警告

意外轴运动

运动系统可能会因为工艺对象组态错误或运动控制作业参数分配错误而执行意外运动，

这可能造成以下损害：

• 因产品或机器部件松脱等原因造成人员受伤

• 因机械组件过载或运动系统与机器组件之间发生碰撞等原因造成机器损坏

启动用户程序之前，请采取以下预防措施：

1. 检查用于运动系统运动序列的所有工艺对象的组态是否正确。

2. 检查运动控制指令的参数分配是否正确。

3. 防止组态和用户程序受到未授权访问。
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警告

通过奇点的动态值超限

奇点 (页 2467)附近的动态值超限可能导致以下损害： 
• 因产品或机器部件松脱等原因造成人员受伤

• 因机械组件过载等原因造成机器损坏

为避免奇点附近的动态值超限，请采取以下预防措施：

1. 避免在奇点附近出现未进行动态调整的轨迹运动。

2. 在奇点附近为运动系统运动使用封锁区或软限位开关。

3. 避免在奇点附近使用传送带跟踪。在传送带跟踪的任何阶段均不能使用动态调整。

4. 通过程序设定不属于传送带跟踪各阶段的运动。

– 对于线性或圆周运动，激活动态调整 (页 2517)。
– 使用同步“点对点”运动 (页 2553)。

定义目标位置 (S7-1500T)
视运动系统类型而定，在运动控制指令中定义运动系统运动的目标位置。

定义偏移和旋转

根据以下设定输入值：

运动系统类型 目标位置

偏移量 旋转

√ y z A B C
2D ✓ 0.

0
✓ 0.0 0.0 0.0

2D（带定位功能） ✓ 0.
0

✓ ✓
-180.0° 至 
179.999°

0.0 0.0

3D ✓ ✓ ✓ 0.0 0.0 0.0
3D（带定位功能） ✓ ✓ ✓ ✓

-180.0° 至 
179.999°

0.0 0.0

3D（带 2 个定位功能 A、B） ✓ ✓ ✓ ✓
-180.0° 至 
179.999°

✓
-90.0° 至 

90.0°

✓
0.0/-180.0°
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运动系统类型 目标位置

偏移量 旋转

√ y z A B C
3D（带 3 个定位功能） ✓ ✓ ✓ ✓

-180.0° 至 
179.999°

✓
-90.0° 至 

90.0°

✓
-180.0° 至 
179.999°

带中央机械手的 6 轴铰接臂

✓ 偏移/旋转值可组态

值 = 0.0：不允许偏移/旋转

示例

以下具有 4 个以上插补运动系统轴的运动系统示例，显示了到达目标位置时 TCP 的 4 个不

同位置。每种情况下，组态的目标位置偏移都相同，但旋转不同。

① … ④ 在 WCS 中的位置
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带 2 个定位功能的 3D 运动系统路径运动作业中的方向

可将带 2 个定位功能的 3D 运动系统移动到具有不同组态方向的笛卡尔位置。下图显示了 TCP 
不同方向下同一目标位置不同接头位置的运动系统。两种情况下工具在 TCP 的 x 方向上的有

效方向是相同的。但是，由于旋转 C，工具会围绕 TCP 的 x 轴旋转 -180°。

下图显示了方向运动 B，其中接头 J5 移动超过 0°，接头 J4 静止。由于方向 B 的值不允许大

于 90°，请按如下方式组态笛卡尔方向，以便在不旋转接头 J4 的情况下移动超出垂直位置：

• A：-180°（从 0° 到 -180°，或者，也可从 20° 到 -160° 等）

• B：TCP 位置垂直时为 90°，减小到 0°
• C：-180°
方向 A 和 C 的突然变化不会导致接头或运动系统轴上的突然位置变化。
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运动状态和剩余距离 (S7-1500T)
可以从相应的运动控制指令的参数中获取运动作业的状态和剩余距离。
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运动作业的状态

可以使用“Busy”和“Active”参数标识运动作业的状态。传输作业时，将“Busy”参数设置为 TRUE 
并将此作业添加到作业序列中。作业在作业序列中时，“Active”参数设置为 FALSE。作业在

运动控制中激活后，“Active”参数设置为 TRUE。如果运动作业完成，参数“Busy”和“Active”置
位为 FALSE，且参数“Done”置位为 TRUE。
如果将其它运动作业添加到作业序列中，则将重新计算作业序列中的所有未激活作业。当前

作业也包含在新计算中，以便当前作业与下一个作业混合。

运动作业的剩余距离

可以从“RemainingDistance”参数中获取运动作业的剩余距离。如果运动未混合，则

“RemainingDistance”参数包含到轨迹上的目标位置处的距离。如果激活的运动正在与下一个

运动混合，则“RemainingDistance”参数包含到轨迹上的精磨段起始处的距离。如果运动任务

中只有 TCP 的笛卡尔坐标定位改变，但 TCP 位于笛卡尔坐标 x、y 和 z，则

“RemainingDistance”参数的值为“-1.0”。
对于 sPTP 运动作业，通过“ExecutionTimeStatus”参数而非剩余轨迹显示执行进度。参数起

始值为“0.0”，并在作业执行过程中递增，直至作业完成，达到值“1.0”。

直线和圆周运动作业的距离

状态变量“<TO>.StatusPath.AccumulatedPathLength”包含所有已完成运动作业和当前运动作

业的 TCP 已经覆盖的距离。 
状态变量“<TO>.StatusPath.TotalPathLength”包含作业序列中所有作业的 TCP 的总轨迹长度。

总轨迹长度是以下距离之和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离

• 运动作业的剩余距离

• 作业序列中所有作业的计算距离

不考虑基于以下运动作业的距离：

• 同步“点对点”运动（sPTP 运动）

例外：轨迹运动与 sPTP 运动之间区段的混合

• 活动传送带跟踪

• 纯定向运动
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如果作业序列中没有作业且 后一个运动作业已完成，则“AccumulatedPathLength”和
“TotalPathLength”相等。

复位距离

要在用户程序中将变量“AccumulatedPathLength”和“TotalPathLength”复位为零，请使用以

下指令之一：

• 对于运动系统使用“Restart = TRUE”调用“MC_Reset”。
• 对于运动系统调用“MC_GroupStop”。
在以下操作期间会自动复位上述两个变量。

• 操作状态由 STOP 变为 RUN 
• 在 CPU 上电后启动

计算作业序列中所有作业的剩余距离

要确定作业序列中所有作业的剩余距离，请从“TotalPathLength”中减去

“AccumulatedPathLength”。
作业序列的剩余距离 =“TotalPathLength”-“AccumulatedPathLength”

示例：三个支持滤波的线性运动作业

起点是点 A。从点 A 开始，将三项线性轨迹作业发送到点 B、C 和 D。在第二项和第三项作

业中进行混合。示例起点的轨迹长度为 0 mm。为了简便起见，本示例使用没有定向运动的 
2D 运动系统。
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在时间 ①，从点 A 到点 B 的第一项线性运动作业开始。变量“AccumulatedPathLength”在时

间 ① 为 0.0 mm，因为运动系统尚未移动。“TotalPathLength”输出点 A 和点 B 之间的距离 
100.0 mm。在 TCP 移动之后，变量“AccumulatedPathLength”显示已经移动的距离。

当在时间 ② 发出第二项线性运动作业时，考虑到滤波，添加了到点 B 的距离，并在

“TotalPathLength”中显示。总轨迹长度现在是 281.8 mm。第二条线性运动作业在时间 ③ 激
活。 
在时间 ④，第三项线性运动作业发送到点 D。点 A 与点 D 之间的总轨迹长度 363.5 mm 现
在显示在“TotalPathLength”中。第三条线性运动作业在时间 ⑤ 激活。 
在时间 ⑥，TCP 到达点 D，并且所有运动作业均已完成。“AccumulatedPathLength”对应于

“TotalPathLength”，因为不再处理作业序列中的运动作业。

中断、继续和停止运动系统运动 (S7-1500T)
激活的运动系统运动可中断、继续或停止，从而可取消已排队的运动作业。

暂停运动系统运动

使用运动控制指令“MC_GroupInterrupt”，可中断运动系统工艺对象上执行的运动。使用

“Mode”参数，可指定动态参数的特性。可通过待中断运动作业的动态参数停止运动系统，也

可通过 大动态参数进行停止。当动态调整被激活时，运动的动态值也将减小，从而不会超

过轴的动态限制。运动系统停止时，不会退出当前轨迹。如果运动系统已停止，则后续运动

作业的运动控制也将中断。 
该运动系统工艺对象的状态为“Interrupted”（<TO>.StatusWord.X17）。

继续运动系统运动

使用运动控制指令“MC_GroupContinue”，可继续执行之前由“MC_GroupInterrupt”作业中断

的运动系统运动。如果运动系统通过作业“MC_GroupInterrupt”停止，则运动系统的运动仍

将继续。

仅当运动系统工艺对象的状态为“Interrupted”（<TO>.StatusWord.X17）时，

“MC_GroupContinue”作业才有效。

停止运动系统运动

使用运动控制指令“MC_GroupStop”，可以停止运动系统工艺对象的运动控制。为此，已取

消处于活动状态的运动作业和所有作业序列中已排入队列的作业且作业序列为空。如果运动

系统运动已由“MC_GroupInterrupt”作业中断，则此作业也将取消。“Execute”参数设置为 
TRUE 时，拒绝以下运动作业（“ErrorID”= 16#80CD）。
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使用“Mode”参数，可指定动态参数的特性。可通过待停止运动作业的动态参数停止运动系统，

也可通过 大动态参数进行停止。当动态调整被激活时，运动的动态值也将减小，从而不会

超过轴的动态限制。运动系统停止时，不会退出当前轨迹。

参见

作业序列 (页 2521)

运动动态值 (S7-1500T)
在“动态值”(Dynamics) 组态窗口中组态以下值：

• 动态值的默认值、轨迹运动和定向运动的动态值限值

• sPTP 运动动态值的默认值

• 动态调整

组态运动系统和定向运动的动态值 (S7-1500T)

运动系统的动态限值

执行运动时，将考虑在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动力学”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Dynamics) 下组态的运动系统的动态限值。可对运

动的动态值进行限制，以确保不会超出运动系统的动态限值。更改运动系统的动态限值时，

对于运动系统运动和定向运动，更改会立即生效。

运动系统轴的动态限值

传输运动作业时，只有在动态值调整 (页 2519)激活的情况下，才会考虑在“工艺对象 > 组态 
> 扩展参数 > 限制 > 动态限值”(Technology object > Configuration > Extended parameters 
> Limits > Dynamic limits) 下组态的运动系统轴的动态限值。可对运动的动态值进行限制，以

确保不会超出运动系统轴的动态限值。即使进行动态调整，也可能会略微超出运动系统轴的

动态限值。将运动系统轴的动态值设为低于其允许限值 5% 左右。如果在当前活动运动过程

中更改运动系统轴的动态限值，则更改的值仅在下一运动作业中才会生效。

说明

在用户程序中动态调整

仅当在用户程序中激活动态调整时，该功能才会激活。
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说明

“点动”(Jog) 模式下的动态调整

运动系统控制面板中未激活动态调整。在通过运动系统控制面板控制运动系统运动的过程中，

不考虑运动轴的动态限值。 

说明

“点动到目标位置”(Jog to target position) 模式下的动态调整

在运动系统控制面板中，动态调整仅从工艺版本 V6.0 起才有效，并考虑运动系统轴的动态

限值。始终使用“不进行轨迹分段动态调整”。

组态运动系统运动的默认动态值

为相应的运动控制指令指定运动系统运动的动态值（速度、加速度、加加速度）。如果没有

为运动作业指定任何动态值（默认值“-1.0”），则在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动力

学”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamics) 下组态的默认动

态值将用于运动系统的运动。

说明

如果在当前活动运动过程中更改默认动态值，则更改的值仅在下一运动作业中才会生效。

操作步骤

1. 在“设置”(Settings for) 下拉列表中选择“运动系统运动”(Kinematics motion) 条目。 
2. 在“速度”(Velocity)、“加速度”(Acceleration)、“减速度”(Deceleration) 和“加加速度”(Jerk) 

字段中输入默认动态值。

3. 要激活默认设置，可通过运动控制指令将动态系数设置为小于零。

4. 在“ 大速度”(Maximum velocity)、“ 大加速度”(Maximum acceleration)、“ 大减速
度”(Maximum deceleration) 和“ 大加加速度”(Maximum jerk) 字段定义默认动态限值。

组态定向运动的默认动态值

说明

如果在当前活动运动过程中更改默认动态值，则更改的值仅在下一运动作业中才会生效。
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操作步骤

1. 在“设置”(Settings for) 下拉列表中选择“定向运动”(Orientation motion) 条目。 
2. 在“速度”(Velocity)、“加速度”(Acceleration)、“减速度”(Deceleration) 和“加加速度”(Jerk) 

字段中输入默认动态值。

3. 在“ 大速度”(Maximum velocity)、“ 大加速度”(Maximum acceleration)、“ 大减速
度”(Maximum deceleration) 和“ 大加加速度”(Maximum jerk) 字段定义默认动态限值。

组态 sPTP 运动的动态值 (S7-1500T)
为相应的运动控制指令指定 sPTP 运动的动态值（速度、加速度、加加速度）。如果没有为

运动作业指定任何动态值（默认值“-1.0”），则在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态

值”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamics) 下组态的默认动

态值将用于 sPTP 运动。

可以使用系数指定同步“点对点”运动的动态值的默认设置。这些系数中每一个系数都以百

分比的形式与在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 动态限值”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Limits> Dynamic limits) 下为各个轴组态的速度、加

速度、减速度和加加速度的 大值关联。

组态 sPTP 运动的默认动态值

说明

如果在当前活动运动过程中更改默认动态值，则更改的值仅在下一运动作业中才会生效。

操作步骤

1. 在“设置”(Settings for) 下拉列表中选择“sPTP 运动”(sPTP motion) 条目。

2. 在“速度系数”(Velocity factor)、“加速度系数”(Acceleration factor)、“减速度系
数”(Deceleration factor) 和“加加速度系数”(Jerk factor) 字段中定义默认动态值。

3. 要激活默认设置，请通过运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”或“MC_MoveDirectAbsolute”
将动态系数设置为小于零。

动态调整 (S7-1500T)
动态调整激活时，会计算运动系统运动的速度曲线，计算时会考虑运动系统运动的动态设置

或动态预设置和动态限值以及运动系统轴的 大速度、 大加速度和 大减速度。此外，还

会考虑定向运动的速度、加速度和减速度的动态预设值和动态限值。
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“<TO>.StatusPath.DynamicAdaption”变量显示动态调整的状态。

说明

在用户程序中动态调整

仅当在用户程序中激活动态调整时，该功能才会激活。

说明

“点动”(Jog) 模式下的动态调整

运动系统控制面板中未激活动态调整。在通过运动系统控制面板控制运动系统运动的过程中，

不考虑运动轴的动态限值。 

说明

“点动到目标位置”(Jog to target position) 模式下的动态调整

在运动系统控制面板中，动态调整仅从工艺版本 V6.0 起才有效，并考虑运动系统轴的动态

限值。始终使用“不进行轨迹分段动态调整”。

下图分别显示了动态调整激活和未激活时的速度配置文件示例：

 动态调整激活

 动态调整未激活

组态动态调整

在“运动系统工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态值”(Kinematics technology object > 
Configuration > Extended parameters > Dynamics) 下设置动态调整。 
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在下拉列表中选择动态调整的默认值。

• 不限制

不考虑轴的动态限值。

• 限制并激活轨迹分段

轨迹拆分为多个等距分段。对于这些分段，计算速度曲线时需要考虑到适用于运动的各

个部分的运动系统轴动态限值。因此，动态响应根据运动的各个部分进行调整。与“限

制但不激活轨迹分段”模式相比，“限制并激活轨迹分段”模式下的动态调整需要的计

算时间更长。

• 限制但不激活轨迹分段

对于不激活轨迹分段的动态调整，计算速度曲线时需要考虑到适用于整个运动的运动系

统轴的动态限值。

超驰 (S7-1500T)
可使用工艺对象数据块为运动系统指定速度超驰 (<TO>.Override.Velocity)。
• 可为轨迹运动输入一个介于 0% 和 200% 之间的值。

• 可为 sPTP 运动输入一个介于 0% 和 100% 之间的值。

速度超驰发生在沿着轨迹的工具零点速度上。如果更改运动系统的速度超驰，则对于运动系

统运动和定向运动，更改会立即生效。

运动的速度设定值是为运动控制指令指定的速度与速度超驰百分比值的乘积。

轴指定的速度超驰值不影响运动系统的运动。

使用多个作业进行运动准备 (S7-1500T)

作业序列 (S7-1500T)
运动系统工艺对象作业序列中输入的运动相关作业。

将以下作业输入作业序列：

作业 简要说明

运动系统的运动

MC_MoveLinearAbsolute 线性轨迹运动的运动系统定位

MC_MoveLinearRelative 线性轨迹运动的运动系统相对定位

MC_MoveCircularAbsolute 圆周轨迹运动的运动系统定位
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作业 简要说明

MC_MoveCircularRelative 圆周轨迹运动的运动系统相对定位

MC_MoveDirectAbsolute 同步“点对点”运动的运动系统绝对运动

MC_MoveDirectRelative 同步“点对点”运动的运动系统相对运动

区域

MC_DefineWorkspaceZone 定义工作空间区域

MC_DefineKinematicsZone 定义运动区域

MC_SetWorkspaceZoneActive 激活工作空间区域

MC_SetWorkspaceZoneInacti
ve

释放工作空间区域

MC_SetKinematicsZoneActive 激活运动区域

MC_SetKinematicsZoneInacti
ve

释放运动区域

坐标系

MC_SetOcsFrame 重新定义对象坐标系

定义 大作业数

默认情况下，作业序列 多包含五个作业。可以在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业序

列”(Technology object > Configuration > Extended parameters >Job sequence) 组态窗口中

更改 大作业数。该作业序列 多包含十个作业。

说明

作业序列中有多个作业

作业序列中包含的作业越多，计算运动作业的时间越长。

处理作业序列中的作业

以上作业的处理顺序与输入作业序列中的顺序相同。之后，作业的序列无法更改。如果将其

它运动作业添加到作业序列中，则将重新计算作业序列中的所有作业。运动系统的运动控制

作业不会相互抵消。

作业序列允许计算多项作业的速度曲线。要考虑的运动作业的数量取决于运动作业的类型，

例如，sPTP 运动、线性运动、圆周运动、传送带跟踪。当前作业也包含在新计算中，以便

可以尽可能地将当前作业与下一项作业混合。
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作业序列的状态

可使用表示作业序列状态的两个变量检查作业序列中的作业计算是否完成，并检查是否将混

合相应的已编程运动作业。如果作业序列中的已准备命令数

（“<TO>StatusMotionQueue.NumberOfPreparedCommands”）与作业序列中的作业数

（“<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfCommands”）匹配，说明运动准备完成。

中断和恢复作业执行

还可以使用“MC_GroupInterrupt”作业中断作业执行、填补作业序列、然后继续执行

“MC_GroupContinue”作业。“MC_GroupContinue”的运动处理行为区别如下：

• 如果“MC_GroupInterrupt”作业是在运动开始前发送的，则会准备在“MC_GroupInterrupt”
和“MC_GroupContinue”作业之间发送的运动系统运动作业。如果作业序列中的已准备命

令数（“<TO>StatusMotionQueue.NumberOfPreparedCommands”）与作业序列中的作

业数（“<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfCommands”）匹配，说明运动准备完成。

运动准备完成后，“MC_GroupContinue”作业会立即释放运动执行，无需重新准备。

• 如果通过“MC_GroupInterrupt”作业停止活动的运动系统运动，并通过

“MC_GroupContinue”作业继续运动，则会通过“MC_GroupContinue”作业再次准备作业序

列中的运动系统运动。

参见

“MotionQueue”变量（运动机构） (页 2664)
中断、继续和停止运动系统运动 (页 2516)

具有 大精磨距离的混合运动系统运动 (S7-1500T)
多个运动可彼此附加，这种情况下，运动系统会在各个运动间停止。要在各个运动作业之间

实现无中断运动控制且不进入静止状态，可将各个运动混合从而能通过几何转换连接。

可以将运动系统运动的 大精磨距离组态为距离的 0% 到 100%。可指定并移动大于较短轨

迹长度一半的精磨距离。

确定 大精磨距离

根据以下值确定 大精磨距离：

• L0：上一个运动作业的精磨距离

• L1：到精磨点的第一项作业的轨迹长度。

• L2：到精磨点的第二项作业的轨迹长度
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大精磨距离为以下值中的 小值：

• L1 - L0
• “<TO>.Transition.FactorBlendingLength”/ 100 * L1
• “<TO>.Transition.FactorBlendingLength”/ 100 * L2

示例：点之间的距离相等
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点 A 与 B 以及点 B 与 C 之间的距离等长。运动系统处于停止状态。

<TO>.Transiti
on.FactorBle
ndingLength

大精磨距离 ① 说明

100.0 L1 可以混合整个运动。 大精磨距离

对应于点 A 和 B 或 B 和 C 之间的距

离。

50.0 L1 * 0.5 大精磨距离减小为点 A 和 B 之间

距离的一半。

示例：点之间的距离不同
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点 A 与 B 以及点 B 与 C 之间的距离不等长。点 A 与 B 之间的距离小于点 B 与 C 之间的距离。

运动系统处于静止状态。

<TO>.Transiti
on.FactorBle
ndingLength

大精磨距离 ① 说明

100.0 L1 大精磨距离对应于距离 L1，因

为该距离相对较短。

50.0 L1 * 0.5 大精磨距离是使用 L1 的一半计

算得出，因为 L1 距离相对较短。

示例：上一项作业已混合
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该示例是在上一个示例的基础上构建的。应行进目标为点 D 的线性运动。不应直接逼近点 C。
应使用与点 C 之间的 大精磨距离来完成目标为点 D 的运动。目标为点 C 的上一个运动作

业与精磨距离 L0 混合。

<TO>.Transiti
on.FactorBle
ndingLength

大精磨距离 ① 说明

100.0 L1 - L0 大精磨距离对应于距离 L1 减去

上一个运动的精磨距离。那是 短

的距离。

50.0 L2 * 0.5 L2 的一半是 短的距离，因此是

大精磨距离。上一个运动的精磨

距离降低 50%，并且不会像 100% 
时那样减少下一个运动的 大精磨

距离。

组态 大精磨距离

在工艺版本 V5.0 及更低版本中， 大精磨距离限制为较短距离的 50%。自工艺版本 V6.0 开
始，可以组态 大精磨距离。默认值为 50%，因此与 V6.0 以下的工艺版本兼容。

在组态窗口“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业序列”(Technology object > Configuration 
> Extended parameters > Job sequence) 中或者使用运动系统工艺对象的变量

“<TO>.Transition.FactorBlendingLength”来组态系数 [%]。如需更改用户程序中的系数，请

在将运动作业发送到作业序列之前完成，否则更改不会生效。

当“TransitionParameter[1]”参数的值小于 0.0 或指定值超过 大精磨距离时，使用 大精磨

距离。当“TransitionParameter[1]”的值大于 0 时，精磨距离被限制为 大精磨距离。如果在

运动控制指令中参数化设置了一个小于 大精磨距离的正向精磨距离，则组态的精磨距离

“TransitionParameter[1]”有效。
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下表显示了三个可能的组态示例及其对 大精磨距离计算的影响：

组态示例

“<TO>.Transition.FactorBlending
Length”

结果

0.0 精磨距离始终为零。无法与任何运动混合。

50.0 大精磨距离是根据两次运动中较短运动距离的一半

计算得出。

100.0 大精磨距离是根据两次运动红较短运动距离和前一

次运动的精磨距离计算得出。

您可以选择以可能的 大精磨距离来移动运动系统。

附加/混合运动时的动态参数特性 (S7-1500T)
通过“BufferMode”和“DynamicAdaption”参数，可定义运动机构运动的动态参数特性。

多个运动可彼此附加。此时，运动机构可在各个运动间停止（“BufferMode”= 1）。要实现无

中断运动，可使用一个混合段连接各个运动。连续运动可在低速（BufferMode”= 2）或高速

（BufferMode”= 5）移动时进行混合。

动态调整

使用轨迹分段主动动态调整（“DynamicAdaption”=1），将运动作业的轨迹分成单独的段。

对于这些分段，计算速度曲线时需要考虑到适用限值。轨迹的动态响应根据运动作业的各个

分段进行调整。因此，可以逐部分达到较高的运行速度，从而缩短运动的行进时间。

对于主动动态调整（“DynamicAdaption”=1）而不进行轨迹分段的方法，计算速度曲线时需

要考虑到适用于整个运动作业的限制。

“进行轨迹分段限值”模式下的动态调整与“不进行轨迹分段限值”模式相比需要更长的计

算时间。

激活动态调整时，会为运动系统的运动计算速度曲线，其中考虑了运动系统运动的动态规范

或动态预设和动态限值以及运动系统轴的 大速度、 大加速度和 大减速度。此外，还考

虑了定向运动的速度、加速度和减速度的动态预设和动态限值。

初步运动准备 (S7-1500T)
在工艺版本 V5.0 中，运动准备的计算已发生更改。运动准备在组织块 (OB) MC-LookAhead 
[OB97] 中计算，不再在 MC‑Interpolator [OB92] 中计算。
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使用 MC‑LookAhead [OB97] 预先准备作业序列中的作业。轨迹运动和定向运动的动态值将

传输到作业序列。动态值仅在执行作业时才激活。

对于运动处理，必须考虑当前轨迹运动作业和后续轨迹运动作业（对于 sPTP 运动，仅下一

个运动作业），以便可以混合轨迹运动。轨迹运动先在 MC-LookAhead [OB97] 中处理，然

后在 MC-Interpolator [OB92] 中生效。混合的运动需要更长的引导时间和更长的反应时间。

可以在轨迹运动期间更改速度超驰，这将立即更改轨迹运动的动态值。

在 MC‑Interpolator [OB92] 中，运动准备所需的时间缩短，因此可以设置更短的 
MC‑Servo [OB91] 应用周期。

有关组织块 MC-Interpolator [OB92] 和 MC-LookAhead [OB7] 的描述，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述 (页 1501)》文档的“用于运动控制的组织块”部分。

设置运动准备 (S7-1500T)
运动准备受多种因素的影响。

要增加 MC‑LookAhead [OB97] 的可用计算时间，请调整以下设置：

• 应用周期：

– 设置更大的应用周期。

– 设置更长的 PN 发送时钟值。

• 可以在组织块属性的“常规 > 多核处理器”(General > Multi-core processor) 下增加 
MC‑LookAhead [OB97] 的 大周期负载。可以将 大周期负载设置为 1% 到 40% 之间的值

（默认设置为 20%）。

• 如果未使用用户自定义运动系统，请选中 MC‑LookAhead [OB97] 属性中“常规 > 多核处

理器”(General > Multi-core processor) 下的“提高系统性能”(Improve system 
performance) 复选框。 

• 为 MC‑LookAhead [OB97] 设置较高的优先级 16。
• 减小 CPU 属性中的通信负载百分比。

• 如果需要循环凸轮的插补，请清除 MC‑Interpolator [OB92] 属性中“常规 > 多核处理

器”(General > Multi-core processor) 下的“提高系统性能”(Improve system performance) 
复选框。 

可选择以下几种方式来缩短运动准备的计算时间：

• 使用不进行轨迹分段的动态调整代替轨迹分段动态调整。

• 减少作业序列中的作业 大数。
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可以在作业编程中采取以下措施：

• 为使当前活动作业与新发布的后续作业混合，必须有足够的计算时间来准备后续作业。可

以使用以下措施来延长可用的计算时间： 
– 选择尽可能小的精磨距离。由于精磨距离缩短了当前活动作业，因此计算后续作业的

时间较少。

– 降低行进速度。

– 使用行进长度尽可能长的作业。

• 如果当前没有活动的运动作业，并且作业序列为空，则可以使用“MC_GroupInterrupt”作
业中断作业的处理并填充作业序列。待运动准备完毕后，使用“MC_GroupContinue”作业

继续处理。因此，准备命令的数量 
(<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfPreparedCommands) 对应于作业序列中排队作业

的数量 (<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfCommands)。

运动机构运动和单轴运动的交互 (S7-1500T)
仅当运动机构轴上未激活任何单轴运动时，才能进行运动机构运动。单轴运动对运动机构运

动具有超驰影响。相应轴的运动被单轴运动所覆盖，作业序列被清除。其它运动机构轴将基

于 大动态值进行停止。例外：运动机构正在进行仿真 (页 2574)。
激活运动机构运动时，可执行以下功能：

• 轴上的扭矩降低/行进到固定挡块处（“MC_TorqueLimiting”）
到达固定挡块时，运动机构的运动将中止。

• 设置附加扭矩（“MC_TorqueAdditive”）
• 设置扭矩的上限和下限（“MC_TorqueRange”）
• 传感器切换（“MC_SetSensor”）
激活运动机构运动时，将拒绝执行以下功能：

• 轴上的叠加运动（“MC_MoveSuperimposed”）
• 轴回原点（“MC_Home”）

变量：运动系统的运动 (S7-1500T)
以下工艺对象变量与运动控制相关：

变量 说明

状态值

<TO>.StatusWord 激活运动的状态指示灯
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变量 说明

<TO>.Tcp 世界坐标系中运动系统运动的目标坐标 x、y、z、A、B、C
<TO>.StatusPath.CoordSystem 激活运动控制作业的坐标系

0 世界坐标系

1, 2, 3 对象坐标系 1, 2, 3
100 机床坐标系

101 接头坐标系 1)

<TO>.StatusPath.Velocity 当前轨迹速度（设定值参考）

<TO>.StatusPath.Acceleration 当前轨迹加速度（设定值参考）

<TO>.StatusPath.OrientationVelocity 产生的定向速度

<TO>.StatusPath.DynamicAdaption 动态调整

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

<TO>.StatusPath.TotalPathLength 线性和圆周轨迹运动的总轨迹长度

以下各项的总和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离

• 运动作业的剩余距离

• 作业序列中所有作业的计算距离 
<TO>.StatusPath.AccumulatedPathLength 线性和圆周轨迹运动的累积轨迹长度

以下各项的总和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离 
<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfCom
mands

作业序列中的作业数

超驰

<TO>.Override.Velocity 速度超驰

动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Velocity 轨迹 大速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Acceleration 轨迹 大加速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Deceleration 轨迹 大减速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Jerk 轨迹 大加加速度的动态限值
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变量 说明

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Velocity 笛卡尔坐标 大速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Accelerati
on

笛卡尔坐标 大加速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Decelerati
on

笛卡尔坐标 大减速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Jerk 笛卡尔坐标 大加加速度的动态限值

默认动态值

<TO>.DynamicDefaults.Path.Velocity 轨迹速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Path.Acceleration 轨迹加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Path.Deceleration 轨迹减速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Path.Jerk 轨迹加加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity 笛卡尔坐标速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceler
ation

笛卡尔坐标加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceler
ation

笛卡尔坐标减速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk 笛卡尔坐标加加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.DynamicAdaption 动态调整的默认设置

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.Velocity
Factor

轴运动速度相对于轴对应 大速度的系数（进行 sPTP 运动）。

<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.Acceler
ationFactor

轴运动加速度相对于轴对应 大加速度的系数（进行 sPTP 运
动）。

<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.Deceler
ationFactor

轴运动减速度相对于轴对应 大减速度的系数（进行 sPTP 运
动）。

<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.JerkFac
tor

轴运动加加速度相对于轴对应 大加加速度的系数（进行 sPTP 
运动）。

精磨距离
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变量 说明

<TO>.Transition.FactorBlendingLength 以百分比 [%] 表示的 大精磨距离系数

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业序列”(Technology object 
> Configuration > Extended parameters > Job sequence) 中进

行组态。

如需更改用户程序中的系数，请在将运动作业发送到作业序列

之前完成，否则更改不会生效。

0.0 无法混合

50.0 默认值

100.0 可以进行完整段长度或运动长度的混合

1) 如果 多具有四个插补运动系统轴，则接头坐标系与世界坐标系相同。

采用线性运动的方式移动运动系统 (S7-1500T)
可采用线性运动的方式使运动系统移动到定义的目标位置。使用运动控制指令

“MC_MoveLinearAbsolute”，可以将进行线性运动的运动系统移动到绝对位置。使用运动控

制指令“MC_MoveLinearRelative”，可以将沿线性轨迹运动的运动系统相对于作业处理开始时

存在的某个位置进行移动。

针对线性运动可选择以下选项：

• 定义目标位置 (页 2533)
• 定义动态响应 (页 2534)
• 定义运动跳转 (页 2536)
• 启动作业 (页 2538)
• 显示运动状态和剩余距离 (页 2511)

定义线性运动的目标位置 (S7-1500T)
使用运动控制指令“MC_MoveLinearAbsolute”，可以将进行线性运动的运动系统移动到绝对

位置。使用运动控制指令“MC_MoveLinearRelative”，可以将沿线性轨迹运动的运动系统相对

于作业处理开始时存在的某个位置进行移动。
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参数输入

绝对目标位置

使用运动控制指令“MC_MoveLinearAbsolute”的以下参数定义线性运动的绝对目标位置：

• 可通过“CoordSystem”参数定义目标坐标的参考坐标系。

• 可通过“Position[1..4]”参数定义目标位置的 x、y、z 和 A 坐标。

• 多具有四个插补运动系统轴：

– 可通过“DirectionA”参数定义笛卡尔坐标 A 的移动方向。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过“Position[5..6]”参数定义目标位置的 B 和 C 坐标。

说明

方向运动

始终以 短距离逼近目标方向。如果可通过两条长度相等的路径到达目标方向，则运动

为正方向。

相对目标位置

通过运动控制指令“MC_MoveLinearRelative”的以下参数定义线性运动的相对目标位置：

• 可通过“CoordSystem”参数定义目标坐标的参考坐标系。

• 可通过“Distance[1..4]”参数定义目标位置的 x、y、z 和 A 坐标。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过“Distance[5..6]”参数定义目标位置的 B 和 C 坐标。

说明

方向运动

始终以 短距离逼近目标方向。如果可通过两条长度相等的路径到达目标方向，则运动

为正方向。

定义线性运动的动态响应 (S7-1500T)
可通过相应的运动控制指令定义线性轨迹的动态响应。仅可在运动系统工艺对象的组态中定

义定向运动的动态响应。
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参数输入

通过运动控制指令“MC_MoveLinearAbsolute”或“MC_MoveLinearRelative”的以下参数定义线

性运动的动态值：

• 可通过“Velocity”参数定义速度。

• 可通过“Acceleration”参数定义加速度。

• 可通过“Deceleration”参数定义减速度。

• 可通过“Jerk”参数定义加加速度。

• 可通过“DynamicAdaption”参数指定轨迹运动的动态调整值。

可通过“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态值”(Technology object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamics) 下的以下组态参数定义定向运动的动态响应：

• 在“设置”(Settings for) 下拉列表中选择“定向运动”(Orientation motion) 条目。

• 在“速度”(Velocity) 字段中定义速度 (<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity)。
• 在“加速度”(Acceleration) 字段中定义加速度 

(<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration)。
• 在“减速度”(Deceleration) 字段中定义减速度 

(<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration)。
• 在“加加速度”(Jerk) 字段中定义加加速度 (<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk)。

动态调整

动态调整将轨迹动态值限制为轴动态值。动态调整激活时，会计算运动系统运动的速度曲线，

计算时不仅考虑到运动系统运动的动态设置或动态预设值以及动态限值，还考虑到运动系统

轴的 大速度、 大加速度和 大减速度。此外，还会考虑定向运动的速度、加速度和减速

度的动态默认值和动态限值。

使用组态的默认值

参数“DynamicAdaption”< 0 时，会使用组态的默认值。在运动系统工艺对象 
(<TO>.DynamicDefaults.DynamicAdaption) 的“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态

值”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamics) 下面的“将轨迹

动态值限制为轴动态值”(Limit path dynamics to axis dynamics) 中设置默认值。

不将轨迹动态值限制为轴动态值

参数“DynamicAdaption”= 0 时，不会为线性运动使用动态调整。
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通过轨迹分段将轨迹动态值限制为轴动态值

参数“DynamicAdaption”= 1 时，会为线性运动使用动态调整。线性运动的轨迹拆分为多个分

段。对于其中的每个分段，在计算速度曲线时均需考虑适用的限值。从而针对线性运动的各

个分段对轨迹的动态响应进行调整。因此，运行速度逐段提高，线性运动的行进时间缩短。

请注意，进行轨迹分段的动态调整所需要的计算时间要远远多于不进行轨迹分段的动态调整

时间。

不进行轨迹分段的情况下将轨迹动态值限制为轴动态值

参数“DynamicAdaption”= 2 时，会为线性运动使用动态调整。会计算整个线性运动的速度曲

线。会考虑用于整个运动作业的限制。

定义线性运动的转换 (S7-1500T)
多个运动可彼此附加，这种情况下，运动系统会在各个运动间停止。要在各个运动作业之间

实现无中断运动控制且不进入静止状态，可将各个运动与几何转换混合。在新运动作业 (A2) 
定义相关参数，其中也混合了以前的作业 (A1)。
以下示例中，利用当前线性运动 (A1) 和后续线性运动 (A2) 来解释各种运动跳转。

参数输入

使用运动控制指令“MC_MoveLinearAbsolute”或“MC_MoveLinearRelative”的以下参数定义当

前运动的跳转：

• 可通过“BufferMode”参数定义运动跳转的模式。

• 可通过“TransitionParameter[1]”参数定义精磨距离。

附加运动

参数“BufferMode”= 1 时，会向当前运动附加线性运动。当前运动序列 (A1) 已完成，运动系

统将逐渐进入静止状态。随后执行线性运动 (A2)。

在这种情况下，参数“TransitionParameter[1]”不相关。
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混合运动

参数“BufferMode”= 2 时，会将当前运动与线性运动混合，并使用两个作业中较低的速度。

参数“BufferMode”= 5 时，会将当前运动与线性运动混合，并使用两个作业中较高的速度。

精磨距离 d > 0.0
参数“TransitionParameter[1]”< 0.0 时，只要达到与当前运动目标位置的指定精磨距离，当

前运动 (A1) 即会与线性运动 (A2) 混合。

精磨距离 d = 0.0
参数“TransitionParameter[1]”= 0.0 时，会同“BufferMode”= 1 时一样向当前运动附加线性运

动。当前运动序列 (A1) 已完成，运动系统将逐渐进入静止状态。随后执行线性运动 (A2)。

精磨距离 d < 0.0
参数“TransitionParameter[1]”< 0.0 时，只要达到与当前运动目标位置的 大精磨距离时，当

前运动 (A1) 即会与线性运动 (A2) 混合。

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业顺序”(Technology object > Configuration > Extended 
parameters > Job sequence) 下组态 大精磨距离的系数 
(<TO>.Transition.FactorBlendingLength)。在下例中， 大精磨距离限制为较短距离的 50%。
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启动线性运动作业 (S7-1500T)
“Execute”= TRUE 时，在线性运动作业启动后，该作业会添加到作业序列 (页 2521)中。运动

控制指令“MC_MoveLinearAbsolute”或“MC_MoveLinearRelative”通过参数“Busy”= TRUE 指示

处理状态。如果作业处于激活状态，则会通过参数“Active”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWord.X8 (LinearCommand)”变量指示此状态。

只要到达目标位置或线性运动与下一运动混合，作业即完成。通过参数“Done”= TRUE 指示

此状态。

更多信息，请参见“运动状态和剩余距离 (页 2511)”部分。

变量：线性运动 (S7-1500T)
以下工艺对象变量与运动控制相关：

变量 说明

状态值

<TO>.StatusWord 激活运动的状态指示灯

<TO>.StatusWord.X8 (LinearCommand) 如果线性运动的作业处于活动状态

（“MC_MoveLinearAbsolute”、“MC_MoveLinearRelative”），

则会设置值“TRUE”。
<TO>.Tcp 世界坐标系中运动系统运动的目标坐标 x、y、z、A、B、C
<TO>.StatusPath.CoordSystem 激活运动控制作业的坐标系

0 世界坐标系

1, 2, 3 对象坐标系 1, 2, 3
100 机床坐标系

101 接头坐标系 1)

<TO>.StatusPath.Velocity 当前轨迹速度（设定值参考）

<TO>.StatusPath.Acceleration 当前轨迹加速度（设定值参考）

<TO>.StatusPath.OrientationVelocity 产生的定向速度

<TO>.StatusPath.DynamicAdaption 动态调整

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整
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变量 说明

<TO>.StatusPath.TotalPathLength 线性和圆周轨迹运动的总轨迹长度

以下各项的总和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离

• 运动作业的剩余距离

• 作业序列中所有作业的计算距离 
<TO>.StatusPath.AccumulatedPathLength 线性和圆周轨迹运动的累积轨迹长度

以下各项的总和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离 
<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfCom
mands

作业序列中的作业数

超驰

<TO>.Override.Velocity 速度超驰

动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Velocity 轨迹 大速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Acceleration 轨迹 大加速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Deceleration 轨迹 大减速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Jerk 轨迹 大加加速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Velocity 笛卡尔坐标 大速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Accelerati
on

笛卡尔坐标 大加速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Decelerati
on

笛卡尔坐标 大减速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Jerk 笛卡尔坐标 大加加速度的动态限值

默认动态值

<TO>.DynamicDefaults.Path.Velocity 轨迹速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Path.Acceleration 轨迹加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Path.Deceleration 轨迹减速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Path.Jerk 轨迹加加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity 笛卡尔坐标速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceler
ation

笛卡尔坐标加速度的默认设置
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变量 说明

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceler
ation

笛卡尔坐标减速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk 笛卡尔坐标加加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.DynamicAdaption 动态调整的默认设置

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

精磨距离

<TO>.Transition.FactorBlendingLength 大精磨距离的系数（以百分比 [%] 表示）

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业序列”(Technology object 
> Configuration > Extended parameters > Job sequence) 中进

行组态。

如需更改用户程序中的系数，请在将运动作业发送到作业序列

之前完成，否则更改不会生效。

0.0 无法混合

50.0 默认值

100.0 可以进行完整段长度或运动长度的混合

1) 如果 多具有四个插补运动系统轴，则接头坐标系与世界坐标系相同。

采用圆周运动的方式移动运动系统 (S7-1500T)
通过圆周运动可使运动系统沿定义的圆形轨迹移动。使用运动控制指令

“MC_MoveCircularAbsolute”，可以将进行圆周运动的运动系统移动到绝对位置。使用运动

控制指令“MC_MoveCircularRelative”，可以将进行圆周运动的运动系统相对于作业处理开始

时存在的某个位置进行移动。

针对圆周运动可选择以下选项：

• 定义圆周轨迹：

– 通过中间点和目标位置定义圆周轨迹 (页 2541)
– 通过中间点和角度定义圆周轨迹 (页 2542)
– 通过半径和目标位置定义圆周轨迹 (页 2544)

• 定义动态响应 (页 2547)
• 定义运动跳转 (页 2548)
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• 启动作业 (页 2550)
• 显示运动状态和剩余距离 (页 2511)

定义圆周运动的圆周轨迹 (S7-1500T)

通过中间点和目标位置定义圆周轨迹 (S7-1500T)
使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”，可以将进行圆周运动的运动系统移动到绝

对位置。使用运动控制指令“MC_MoveCircularRelative”，可以将进行圆周运动的运动系统相

对于作业处理开始时存在的某个位置进行移动。

指定用于定义圆周轨迹的圆周轨迹中间点和目标位置。圆周轨迹可通过起始位置、中间点和

目标位置进行计算。运动系统仅可行进小于 360° 的圆周轨迹。

通过这种圆周轨迹定义模式，运动系统可在三维空间中移动。

① 起始位置

② 中间点（“AuxPoint”）
③ 目标位置（“EndPoint”）

定义中间点和目标位置时，确保信息一致。
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参数输入

使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”或“MC_MoveCircularRelative”的以下参数定

义圆周运动的圆周轨迹：

• 可使用“CircMode”参数定义圆周轨迹定义模式。“CircMode”= 0 时，通过中间点和目标位

置定义圆周轨迹。

• 可通过“CoordSystem”参数定义参考坐标系。

• 可通过“AuxPoint[1..3]”参数定义参考坐标系中圆周轨迹中间点的 x、y 和 z 坐标。

• 可通过“EndPoint[1..4]”参数定义参考坐标系中目标位置的 x、y、z 和 A 坐标。

• 多具有四个插补运动系统轴：

– 可通过“DirectionA”参数定义笛卡尔坐标 A 的移动方向（仅适用于

“MC_MoveCircularAbsolute”）。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过“EndPoint[5..6]”参数定义参考坐标系中目标位置的 B 和 C 坐标。

说明

方向运动

始终以 短距离逼近目标方向。如果可通过两条长度相等的路径到达目标方向，则运动

为正方向。

通过中间点和角度定义圆周轨迹 (S7-1500T)
使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”，可以将进行圆周运动的运动系统移动到绝

对位置。使用运动控制指令“MC_MoveCircularRelative”，可以将进行圆周运动的运动系统相

对于作业处理开始时存在的某个位置进行移动。

指定用于定义圆周轨迹的圆周轨迹中间点和角度。还可定义圆周轨迹的主平面和方向。圆周

轨迹和目标位置可通过默认值进行计算。

通过这种运动轨迹定义模式，运动系统也可在主平面中移动 360° 以上的圆周轨迹。

定义圆心和角度时，确保信息一致。
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参数输入

使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”或“MC_MoveCircularRelative”的以下参数定

义圆周运动的圆周轨迹：

• 可使用“CircMode”参数定义圆周轨迹定义模式。“CircMode”= 1 时，通过主平面中的圆心

和角度定义圆周轨迹。

• 可通过“CoordSystem”参数定义参考坐标系。

• 可通过“AuxPoint[1..3]”参数定义参考坐标系中圆周轨迹中心点的 x、y 和 z 坐标。

• 可通过“EndPoint[4]”参数定义参考坐标系中目标位置的 A 坐标。

• 多具有四个插补运动系统轴：

– 可通过“DirectionA”参数定义笛卡尔坐标 A 的移动方向（仅适用于

“MC_MoveCircularAbsolute”）。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过“EndPoint[5..6]”参数定义参考坐标系中目标位置的 B 和 C 坐标。

说明

方向运动

始终以 短距离逼近目标方向。如果可通过两条长度相等的路径到达目标方向，则运动

为正方向。

• 可通过“Arc”参数定义主平面中圆周轨迹的角度。

• 可通过“CirclePlane”参数定义参考坐标系中圆周轨迹的主平面。

• 可通过“PathChoice”参数定义参考坐标系中圆周轨迹的方向。

圆周轨迹的主平面

可通过“CirclePlane”参数定义圆周轨迹移动时所在的参考坐标系的主平面：

• 可通过参数“CirclePlane”= 0 将参考坐标系的 xz 平面定义为主平面。

• 可通过参数“CirclePlane”= 1 将参考坐标系的 yz 平面定义为主平面。

• 可通过参数“CirclePlane”= 2 将参考坐标系的 xy 平面定义为主平面。

圆周轨迹的方向

指定的主平面中有两种可能的圆周轨迹。可通过参数“PathChoice”指定圆周轨迹的移动方向：

• “PathChoice”= 0 时，使用正旋转方向。

• “PathChoice”= 1 时，使用负旋转方向。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2543



下例中，将 xz 平面定义为主平面：

① 正旋转方向（“PathChoice”= 0）
② 正旋转方向的目标位置

③ 圆心

④ 起始位置

⑤ 负旋转方向的目标位置

⑥ 正旋转方向（“PathChoice”= 1）
α 角 α = 135°

下图显示了旋转方向（视主平面而定）：

 正旋转方向

 负方向旋转

通过半径和目标位置定义圆周轨迹 (S7-1500T)
使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”，可以将进行圆周运动的运动系统移动到绝

对位置。使用运动控制指令“MC_MoveCircularRelative”，可以将进行圆周运动的运动系统相

对于作业处理开始时存在的某个位置进行移动。

指定用于定义圆周轨迹的圆周轨迹半径和目标位置。还可定义圆周轨迹的主平面和方向。圆

周轨迹通过默认值计算。

通过这种运动轨迹定义模式，运动系统仅可在主平面中移动 360° 以下的圆周轨迹。
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定义半径和目标位置时，确保信息一致。

参数输入

使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”或“MC_MoveCircularRelative”的以下参数定

义圆周运动的圆周轨迹：

• 可使用“CircMode”参数定义圆周轨迹定义模式。“CircMode”= 2 时，通过主平面中的圆周

半径和目标位置定义圆周轨迹。

• 可通过“CoordSystem”参数定义参考坐标系。

• 可通过“EndPoint[1..4]”参数定义参考坐标系中目标位置的 x、y、z 和 A 坐标。

• 多具有四个插补运动系统轴：

– 可通过“DirectionA”参数定义笛卡尔坐标 A 的移动方向（仅适用于

“MC_MoveCircularAbsolute”）。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过“EndPoint[5..6]”参数定义参考坐标系中目标位置的 B 和 C 坐标。

说明

方向运动

始终以 短距离逼近目标方向。如果可通过两条长度相等的路径到达目标方向，则运动

为正方向。

• 可通过“Radius”参数定义主平面中圆周轨迹的半径。

• 可通过“CirclePlane”参数定义参考坐标系中圆周轨迹的主平面。

• 可通过“PathChoice”参数定义参考坐标系中圆周轨迹的方向。

圆周轨迹的主平面

可通过“CirclePlane”参数定义圆周轨迹移动时所在的参考坐标系的主平面：

• 可通过参数“CirclePlane”= 0 将参考坐标系的 xz 平面定义为主平面。

• 可通过参数“CirclePlane”= 1 将参考坐标系的 yz 平面定义为主平面。

• 可通过参数“CirclePlane”= 2 将参考坐标系的 xy 平面定义为主平面。
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圆周轨迹的方向

视半径而定，指定的主平面中 多可出现四个圆周轨迹。可通过“PathChoice”参数指定圆周

轨迹的移动方式：

• 参数“PathChoice”= 0 时，使用较短的正向圆弧段。

• 参数“PathChoice”= 1 时，使用较短的负向圆弧段。

• 参数“PathChoice”= 2 时，使用较长的正向圆弧段。

• 参数“PathChoice”= 3 时，使用较长的负向圆弧段。

下例中，将 xz 平面定义为主平面：

① 较长的正向圆弧段（“PathChoice”= 2）
② 较短的正向圆弧段（“PathChoice”= 0）
③ 起始位置

④ 目标位置

⑤ 较短的负向圆弧段（“PathChoice”= 1）
⑥ 较长的负向圆弧段（“PathChoice”= 3）

下图显示了正向和负向圆弧段（视主平面而定）：
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 正向圆弧段

 负向圆弧段

定义圆周运动的动态响应 (S7-1500T)
可通过相应的运动控制指令定义圆周轨迹运动的动态响应。仅可在运动系统工艺对象的组态

中定义定向运动的动态响应。

参数输入

使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”或“MC_MoveCircularRelative”的以下参数定

义圆周运动的动态值：

• 可使用“Velocity”参数指定轨迹运动的速度。

• 可使用“Acceleration”参数指定轨迹运动的加速度。

• 可使用“Deceleration”参数指定轨迹运动的减速度。

• 可使用“Jerk”参数指定轨迹运动的加加速度。

• 可通过“DynamicAdaption”参数指定轨迹运动的动态调整值。

可通过“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态值”(Technology object > Configuration > 
Extended parameters > Dynamics) 下的以下组态参数定义定向运动的动态响应：

• 在“设置”(Settings for) 下拉列表中选择“定向运动”(Orientation motion) 条目。

• 在“速度”(Velocity) 字段中定义定向运动的速度 
(<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity)。

• 在“加速度”(Acceleration) 字段中定义定向运动的加速度 
(<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceleration)。
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• 在“减速度”(Deceleration) 字段中定义定向运动的减速度 
(<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceleration)。

• 在“加加速度”(Jerk) 字段中定义定向运动的加加速度 
(<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk)。

动态调整

动态调整将轨迹动态值限制为轴动态值。动态调整激活时，会计算运动系统运动的速度曲线，

计算时不仅考虑到运动系统运动的动态设置或动态预设值以及动态限值，还考虑到运动系统

轴的 大速度、 大加速度和 大减速度。此外，还会考虑定向运动的速度、加速度和减速

度的动态默认值和动态限值。

使用组态的默认值

参数“DynamicAdaption”< 0 时，会使用组态的默认值。在运动系统工艺对象 
(<TO>.DynamicDefaults.DynamicAdaption) 的“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态

值”(Technology object > Configuration > Extended parameters > Dynamics) 下面的“将轨迹

动态值限制为轴动态值”(Limit path dynamics to axis dynamics) 中设置默认值。

不将轨迹动态值限制为轴动态值

参数“DynamicAdaption”= 0 时，不会为圆周运动使用动态调整。

通过轨迹分段将轨迹动态值限制为轴动态值

参数“DynamicAdaption”= 1 时，会为圆周运动使用动态调整。圆周运动的轨迹拆分为多个分

段。对于其中的每个分段，在计算速度曲线时均需考虑适用的限值。针对圆周运动的各个分

段对轨迹的动态响应进行调整。因此，运行速度逐段提高，圆周运动的行进时间缩短。

请注意，进行轨迹分段的动态调整所需要的计算时间要远远多于不进行轨迹分段的动态调整

时间。

不进行轨迹分段的情况下将轨迹动态值限制为轴动态值

参数“DynamicAdaption”= 2 时，会为圆周运动使用动态调整。会计算整个圆周运动的速度曲

线。会考虑用于整个运动作业的限制。

定义圆周运动跳转 (S7-1500T)
多个运动可彼此附加，这种情况下，运动系统会在各个运动间停止。要在各个运动作业之间

实现无中断运动控制且不进入静止状态，可将各个运动与几何转换混合。在新运动作业 (A2) 
定义相关参数，其中也混合了以前的作业 (A1)。
以下示例中，利用当前线性运动 (A1) 和后续圆周运动 (A2) 来解释各种运动跳转。
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参数输入

使用运动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”或“MC_MoveCircularRelative”的以下参数定

义当前运动的跳转：

• 可通过“BufferMode”参数定义运动跳转的模式。

• 可通过“TransitionParameter[1]”参数定义精磨距离。

附加运动

参数“BufferMode”= 1 时，会向当前运动附加圆周运动。当前运动序列 (A1) 已完成，运动系

统将逐渐进入静止状态。随后执行圆周运动 (A2)。

在这种情况下，参数“TransitionParameter[1]”不相关。

混合运动

参数“BufferMode”= 2 时，会将当前运动与圆周运动混合，并使用两个作业中较低的速度。

参数“BufferMode”= 5 时，会将当前运动与圆周运动混合，并使用两个作业中较高的速度。

精磨距离 d > 0.0
参数“TransitionParameter[1]”< 0.0 时，只要达到与当前运动目标位置的指定精磨距离，当

前运动 (A1) 即会与圆周运动 (A2) 混合。
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精磨距离 d = 0.0
参数“TransitionParameter[1]”= 0.0 时，会同“BufferMode”= 1 时一样向当前运动附加圆周运

动。当前运动序列 (A1) 已完成，运动系统将逐渐进入静止状态。随后执行圆周运动 (A2)。

精磨距离 d < 0.0
参数“TransitionParameter[1]”< 0.0 时，只要达到与当前运动目标位置的 大精磨距离，当

前运动 (A1) 即会与圆周运动 (A2) 混合。

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业顺序”(Technology object > Configuration > Extended 
parameters > Job sequence) 下组态 大精磨距离的系数 
(<TO>.Transition.FactorBlendingLength)。在下例中， 大精磨距离限制为较短距离的 50%。

启动圆周运动作业 (S7-1500T)
在“Execute”= TRUE 的情况下启动圆周运动作业后，作业会添加到作业序列 (页 2521)中。运

动控制指令“MC_MoveCircularAbsolute”或“MC_MoveCircularRelative”通过参数“Busy”= 
TRUE 指示处理状态。如果作业处于激活状态，则会通过参数“Active”= TRUE 以及工艺对象的

“<TO>.StatusWord.X9 (CircularCommand)”变量指示此状态。

只要到达目标位置或圆周运动与下一运动混合，作业即完成。通过参数“Done”= TRUE 指示

此状态。
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更多信息，请参见“运动状态和剩余距离 (页 2511)”部分。

变量：圆周运动 (S7-1500T)
以下工艺对象变量与运动控制相关：

变量 说明

状态值

<TO>.StatusWord 激活运动的状态指示灯

<TO>.StatusWord.X9 (CircularCommand) 如果圆周运动的作业处于活动状态

（“MC_MoveCircularAbsolute”、
“MC_MoveCircularRelative”），则会设置值“TRUE”。

<TO>.Tcp 世界坐标系中运动系统运动的目标坐标 x、y、z、A、B、C
<TO>.StatusPath.CoordSystem 激活运动控制作业的坐标系

0 世界坐标系

1, 2, 3 对象坐标系 1, 2, 3
100 机床坐标系

101 接头坐标系 1)

<TO>.StatusPath.Velocity 当前轨迹速度（设定值参考）

<TO>.StatusPath.Acceleration 当前轨迹加速度（设定值参考）

<TO>.StatusPath.OrientationVelocity 产生的定向速度

<TO>.StatusPath.DynamicAdaption 动态调整

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

<TO>.StatusPath.TotalPathLength 线性和圆周轨迹运动的总轨迹长度

以下各项的总和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离

• 运动作业的剩余距离

• 作业序列中所有作业的计算距离 
<TO>.StatusPath.AccumulatedPathLength 线性和圆周轨迹运动的累积轨迹长度

以下各项的总和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离 
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变量 说明

<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfCom
mands

作业序列中的作业数

超驰

<TO>.Override.Velocity 速度超驰

动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Velocity 轨迹 大速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Acceleration 轨迹 大加速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Deceleration 轨迹 大减速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Path.Jerk 轨迹 大加加速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Velocity 笛卡尔坐标 大速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Accelerati
on

笛卡尔坐标 大加速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Decelerati
on

笛卡尔坐标 大减速度的动态限值

<TO>.DynamicLimits.Orientation.Jerk 笛卡尔坐标 大加加速度的动态限值

默认动态值

<TO>.DynamicDefaults.Path.Velocity 轨迹速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Path.Acceleration 轨迹加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Path.Deceleration 轨迹减速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Path.Jerk 轨迹加加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Velocity 笛卡尔坐标速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Acceler
ation

笛卡尔坐标加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Deceler
ation

笛卡尔坐标减速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.Orientation.Jerk 笛卡尔坐标加加速度的默认设置

<TO>.DynamicDefaults.DynamicAdaption 动态调整的默认设置

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

精磨距离
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变量 说明

<TO>.Transition.FactorBlendingLength 大精磨距离的系数（以百分比 [%] 表示）

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业序列”(Technology object 
> Configuration > Extended parameters > Job sequence) 中进

行组态。

如需更改用户程序中的系数，请在将运动作业发送到作业序列

之前完成，否则更改不会生效。

0.0 无法混合

50.0 默认值

100.0 可以进行完整段长度或运动长度的混合

1) 如果 多具有四个插补运动系统轴，则接头坐标系与世界坐标系相同。

可采用同步“点对点”运动方式移动运动系统 (S7-1500T)
借助同步“点对点”运动（sPTP 运动），可以在优化时间和运动的同时移动运动系统，绕

过奇点 (页 2467)或更改连接位置空间。运动系统不会沿指定的轨迹移动。同步移动运动系

统轴的单轴运动是通过起始位置和目标位置计算得出的。所有运动系统轴同时移动，并同时

到达相应的目标位置。行程时间 长的运动系统轴可确定 sPTP 运动的行进时间，从而可确

定其它所有运动系统轴的行进时间。工具中心点 (TCP) 的运动轨迹由各个轴的运动和动态值

得出。

sPTP 运动与轨迹之间混合会导致一系列运动作业的行程时间缩短，例如：

• 记录采用定义轨迹运动的产品

• 以 sPTP 运动的方式尽快移动产品

• 放置采用定义轨迹运动的产品

使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”，可以将进行 sPTP 运动的运动系统移动到绝对

位置。使用运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”，可以将进行 sPTP 运动的运动系统相对

于作业处理开始时存在的某个位置进行移动。

针对 sPTP 运动可选择以下选项：

• 定义目标位置：

– 定义轴目标位置 (页 2554)
– 定义接头目标位置 (页 2554)
– 定义笛卡尔坐标 (页 2555)

• 定义动态系数 (页 2557)
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• 定义运动跳转 (页 2558)
• 启动作业并显示执行进度 (页 2561)

定义 sPTP 运动的目标位置 (S7-1500T)

定义 sPTP 运动的轴目标位置 (S7-1500T)
使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”，可以将进行同步“点对点”运动（sPTP 运
动）的运动系统移动到绝对位置。使用运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”，可以将进行 
sPTP 运动的运动系统相对于作业处理开始时存在的某个位置进行移动。

在机床坐标系 (MCS) 中输入与轴相关的目标位置。单轴运动由轴的起始位置和目标位置计

算得出。运动系统同步移动所有单轴运动。所有运动系统轴同时移动，并同时到达指定的目

标位置。行程时间 长的运动系统轴可确定 sPTP 运动的行进时间，从而可确定其它所有运

动系统轴的行进时间。

参数输入

绝对目标位置

使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”的以下参数定义轴的绝对目标位置：

• 可通过参数“CoordSystem”= 100 将 MCS 定义为参考坐标系。

• 可通过参数“Position[1..4]”定义轴 A1 到 A4 的绝对目标连接位置。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过参数“Position[5..6]”定义轴 A5 和 A6 的绝对目标连接位置。

相对目标位置

使用运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”的以下参数定义轴的相对目标位置：

• 可通过参数“CoordSystem”= 100 将 MCS 定义为参考坐标系。

• 可通过参数“Distance[1..4]”定义轴 A1 到 A4 的相对目标连接位置。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过参数“Distance[5..6]”定义轴 A5 和 A6 的相对目标连接位置。

定义 sPTP 运动的连接目标位置 (S7-1500T)
使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”，可以将进行同步“点对点”运动（sPTP 运
动）的运动系统移动到绝对位置。使用运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”，可以将进行 
sPTP 运动的运动系统相对于作业处理开始时存在的某个位置进行移动。
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输入接头坐标系 (JCS) 中的目标位置。单轴运动由接头的起始位置和目标位置计算得出。运

动系统同步移动所有单轴运动。所有运动系统轴同时移动，并同时到达指定的目标位置。行

程时间 长的运动系统轴可确定 sPTP 运动的行进时间，从而可确定其它所有运动系统轴的

行进时间。

如果 多具有四个插值运动系统轴，则接头坐标系与世界坐标系相同。

参数输入

绝对目标位置

使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”的以下参数定义接头的绝对目标位置：

• 可通过参数“CoordSystem”= 101 将 JCS 定义为参考坐标系。

• 可通过参数“Position[1..4]”定义接头 J1 到 J4 的绝对目标位置。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过参数“Position[5..6]”定义接头 J5 和 J6 的绝对目标位置。

相对目标位置

使用运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”的以下参数定义接头的相对目标位置：

• 可通过参数“CoordSystem”= 101 将 JCS 定义为参考坐标系。

• 可通过参数“Distance[1..4]”定义接头 J1 到 J4 的相对目标位置。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过参数“Distance[5..6]”定义接头 J5 和 J6 的相对目标位置。

定义 sPTP 运动的笛卡尔目标坐标 (S7-1500T)
使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”，可以将进行同步“点对点”运动（sPTP 运
动）的运动系统移动到绝对位置。使用运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”，可以将进行 
sPTP 运动的运动系统相对于作业处理开始时存在的某个位置进行移动。

在世界坐标系 (WCS) 或对象坐标系 (OCS) 中定义笛卡尔目标坐标。单轴运动由起始坐标和

目标坐标计算得出。运动系统同步移动所有单轴运动。所有运动系统轴同时移动，并同时到

达其目标位置。行程时间 长的运动系统轴可确定 sPTP 运动的行进时间，从而可确定其它

所有运动系统轴的行进时间。
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参数输入

绝对笛卡尔坐标

使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”的以下参数定义 sPTP 运动的绝对笛卡尔目标坐

标：

• 可通过参数“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 将 WCS、OCS1、OCS2 或 OCS3 定义为参考坐

标系。

• 可通过“Position[1..4]”参数定义笛卡尔绝对目标坐标 x、y、z 和 A。
• 可通过参数“LinkConstellation”定义目标臂定位空间。

• 多具有四个插补运动系统轴：

– 可通过参数“PositionMode”为具有定位功能 A 的运动系统类型定义将参数“Position[4]”
的值解释为轴 A4 的绝对值还是相对值。这一点仅适用于已为轴 A4 启用模数功能的情

况。

– 如果“PositionMode”= 1，可通过参数“DirectionA”定义笛卡尔坐标 A 的移动方向。这一

点仅适用于已为轴 A4 启用模数功能的情况。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过“Position[5..6]”参数定义笛卡尔绝对目标坐标 B 和 C。
– 可通过参数“TurnJoint[1..6]”定义接头 J1 到 J6 的目标接头位置范围。

相对笛卡尔坐标

使用运动控制指令“MC_MoveDirectRelative”的以下参数定义 sPTP 运动的相对笛卡尔目标坐

标：

• 可通过参数“CoordSystem”= 0、1、2 或 3 将 WCS、OCS1、OCS2 或 OCS3 定义为参考坐

标系。

• 可通过“Distance[1..4]”参数定义笛卡尔相对目标坐标 x、y、z 和 A。
• 可通过参数“LinkConstellation”定义目标臂定位空间。

• 具有四个以上插补运动系统轴：

– 可通过“Distance[5..6]”参数定义相对目标坐标 B 和 C。
– 可通过参数“TurnJoint[1..6]”定义接头 J1 到 J6 的目标接头位置范围。
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接头位置范围

如果具有四个以上的插补运动系统轴，可定义接头 J1 到 J6 的目标接头位置范围。可通过

“TurnJoint[i]”参数确定目标位置处接头 J[i] 的接头位置范围。参数值定义如下：

值 说明

m (m < 0) (m · 360) - 180 ≤ 位置 < ((m + 1) · 360) - 180
-2 -900 ≤ 位置 < -540
-1 -540 ≤ 位置 < -180
0 短距离

1 -180 ≤ 位置 < 180
2 180 ≤ 位置 < 540
3 540 ≤ 位置 < 900
n (n > 0) ((n - 2) · 360) + 180 ≤ 位置 < ((n -1) · 360) + 180

接头位置范围的参数化值对于运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”和
“MC_MoveDirectRelative”是绝对的。

接头 J1 到 J6 的当前位置设定值通过工艺对象的“<TO>.JointData.J[1..6].Position”变量指示。

可通过当前位置设定值得出当前接头位置区域。

示例

接头 J[i] 的当前位置是 0°。因此，接头 J[i] 位于接头位置范围 1。
如果指定“Position[i]”= 90.0，“TurnJoint[i]”= 2，则接头 J[i] 不会只旋转 90°，而是将旋转 
450°，以到达指定目标接头位置范围 2。
如果指定“Position[i]”= 0.0，“TurnJoint[i]”= 2，则接头 J[i] 将旋转 360°，以到达指定目标接

头位置范围 2 的中心。

定义 sPTP 运动的动态值系数 (S7-1500T)
可通过动态值系数确定同步“点对点”运动（sPTP 运动）的动态响应。这些系数与组态的

运动系统轴 大动态值相关。可在互连轴工艺对象的“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限值 > 
动态限值”(Technology objects > Configuration > Extended parameters > Limits > Dynamics 
limits) 中组态 大动态值。

同步移动运动系统轴的单轴运动是通过起始位置和目标位置计算得出的。所有运动系统轴同

时移动，并同时到达相应的目标位置。行程时间 长的运动系统轴可确定 sPTP 运动的行进

时间，从而可确定其它所有运动系统轴的行进时间。要计算运动曲线，应根据运动时间 长

的运动系统轴调整各个运动系统轴的动态值。
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参数输入

使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”或“MC_MoveDirectRelative”的以下参数定义 
sPTP 运动的动态值：

• 可通过“VelocityFactor”参数定义 sPTP 运动的速度系数。

• 可通过“AccelerationFactor”参数定义 sPTP 运动的加速度系数。

• 可通过“DecelerationFactor”参数定义 sPTP 运动的减速度系数。

• 可通过“JerkFactor”参数定义 sPTP 运动的加加速度系数。

组态默认设置

按以下方法组态 sPTP 运动的动态值系数默认值：

1. 打开运动系统工艺对象的“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 动态值”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Dynamics) 组态窗口。

2. 在“设置”(Settings for) 下拉列表中选择“sPTP 运动”(sPTP motion) 条目。

3. 在“速度系数”(<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.VelocityFactor) 字段中输入速度系数的默
认值。

4. 在“加速度系数”(<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.AccelerationFactor) 字段中输入加速度
系数的默认值。

5. 在“减速度系数”(<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.DecelerationFactor) 字段中输入减速度
系数的默认值。

6. 在“加加速度系数”(<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.JerkFactor) 字段中输入加加速度系数
的默认值。

定义 sPTP 运动的跳转 (S7-1500T)
多个运动可彼此附加，这种情况下，运动系统会在各个运动间停止。要在各个运动作业之间

实现无中断运动控制且不进入静止状态，可将各个运动与几何转换混合。在新运动作业 (A2) 
定义相关参数，其中也混合了以前的作业 (A1)。
以下示例中，利用当前线性运动 (A1) 和后续 sPTP 运动 (A2) 来解释各种运动跳转。以 sPTP 运
动为例加以说明。运动系统的运动由各个轴的连接位置和运动作业的动态值确定。

参数输入

使用运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”或“MC_MoveDirectRelative”的以下参数定义当

前运动的跳转：

• 可通过“BufferMode”参数定义运动跳转的模式。

• 可通过“TransitionParameter[1]”参数定义精磨距离。
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附加运动

参数“BufferMode”= 1 时，会向当前运动附加 sPTP 运动。当前运动序列 (A1) 已完成，运动

系统将逐渐进入静止状态。随后执行 sPTP 运动 (A2)。

在这种情况下，参数“TransitionParameter[1]”不相关。

混合运动

参数“BufferMode”= 2 时，当前运动将与 sPTP 运动混合。混合两个 sPTP 运动时，会使用两

个作业中较低的速度。

参数“BufferMode”= 5 时，当前运动将与 sPTP 运动混合。混合两个 sPTP 运动时，会使用两

个作业中较高的速度。

说明

混合轨迹运动和 sPTP 运动

混合轨迹运动和 sPTP 运动时，混合段的速度与参数值“BufferMode”= 2 或 5 无关。混合区域

中不会超出轴的动态限值。

将轨迹运动的加速度和加加速度值设为尽可能大的值。

精磨距离 d > 0.0
参数“TransitionParameter[1]”< 0.0 时，只要达到与当前运动目标位置的指定精磨距离，当

前运动 (A1) 即会与 sPTP 运动 (A2) 混合。
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精磨距离 d = 0.0
参数“TransitionParameter[1]”= 0.0 时，会同“BufferMode”= 1 时一样向当前运动附加 sPTP 运
动。当前运动序列 (A1) 已完成，运动系统将逐渐进入静止状态。随后执行 sPTP 运动 (A2)。

精磨距离 d < 0.0
参数“TransitionParameter[1]”< 0.0 时，只要达到与当前运动目标位置的 大精磨距离时，当

前运动 (A1) 即会与 sPTP 运动 (A2) 混合。

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业顺序”(Technology object > Configuration > Extended 
parameters > Job sequence) 下组态 大精磨距离的系数 
(<TO>.Transition.FactorBlendingLength)。在下例中， 大精磨距离限制为较短距离的 50%。

持续混合轨迹运动和 sPTP 运动

要在 sPTP 运动与轨迹运动之间启用持续混合，请注意以下事项：

• 设置足够大的精磨距离。

• 避免在 TCP 的 终轮廓中产生小曲率半径。

• 类似地设置轨迹运动和 sPTP 运动的动态响应。

• 设置轨迹运动的动态调整。

• 将 sPTP 运动的动态值系数设为小于 1.0。
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启动 sPTP 运动作业 (S7-1500T)
在“Execute”= TRUE 的情况下启动同步“点对点”作业（sPTP 运动）后，作业会添加到作业

序列 (页 2521)中。运动控制指令“MC_MoveDirectAbsolute”或“MC_MoveDirectRelative”通过

参数“Busy”= TRUE 指示处理状态。如果作业处于激活状态，则会通过参数“Active”= TRUE 以
及工艺对象的“<TO>.StatusWord.X11 (DirectCommand)”变量指示此状态。

通过“ExecutionTimeStatus”参数显示执行进度。参数起始值为 0.0，并在作业执行过程中递

增。

只要到达目标位置或者 sPTP 运动混合到下一运动，作业即完成。该状态通过参数“Done
“= TRUE 和”ExecutionTimeStatus“= 1.0 来指示。

变量：sPTP 运动 (S7-1500T)
以下工艺对象变量与运动控制相关：

变量 说明

状态值

<TO>.StatusWord 激活运动的状态指示灯

<TO>.StatusWord.X11 (DirectCommand) 如果 sPTP 运动的作业处于活动状态

（“MC_MoveDirectAbsolute”、“MC_MoveDirectRelative”），

则会设置值“TRUE”。
<TO>.Tcp 世界坐标系中运动系统运动的目标坐标 x、y、z、A、B、C
<TO>.AxesData.A[1..6] 运动系统轴 A1 到 A6 的运动系统运动的当前设定值

<TO>.JointData.J[1..6] 接头 J1 到 J6 的运动系统运动的当前设定值

<TO>.StatusPath.CoordSystem 激活运动控制作业的坐标系

0 世界坐标系

1, 2, 3 对象坐标系 1, 2, 3
100 机床坐标系

101 接头坐标系 1)

<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfCom
mands

作业序列中的作业数

超驰

<TO>.Override.Velocity 速度超驰

默认动态值

<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.Velocity
Factor

轴运动速度相对于轴对应 大速度的系数（进行 sPTP 运动）。
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变量 说明

<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.Acceler
ationFactor

轴运动加速度相对于轴对应 大加速度的系数（进行 sPTP 运
动）。

<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.Deceler
ationFactor

轴运动减速度相对于轴对应 大减速度的系数（进行 sPTP 运
动）。

<TO>.DynamicDefaults.MoveDirect.JerkFac
tor

轴运动加加速度相对于轴对应 大加加速度的系数（进行 sPTP 
运动）。

精磨距离

<TO>.Transition.FactorBlendingLength 以百分比 [%] 表示的 大精磨距离系数

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业序列”(Technology object 
> Configuration > Extended parameters > Job sequence) 中进

行组态。

如需更改用户程序中的系数，请在将运动作业发送到作业序列

之前完成，否则更改不会生效。

0.0 无法混合

50.0 默认值

100.0 可以进行完整段长度或运动长度的混合

1) 如果 多具有四个插补运动系统轴，则接头坐标系与世界坐标系相同。

传送带跟踪 (S7-1500T)
通过传送带跟踪，运动系统可以跟随移动的传送带上的物体。传送带由支持主值的工艺对象

表示。支持主值的工艺对象包括：

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

• 引导轴代理
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警告

奇点附近的动态值超限

在奇点 (页 2467)附近，未进行动态调整的轨迹运动通常会导致动态值超限。这意味着一个

或多个运动系统轴可以极高的速度移动，并以过大的作用力加速或减速。

这可能造成以下损害：

• 因产品或机器部件松脱等原因造成人员受伤

• 因机械组件过载等原因造成机器损坏

在传送带跟踪的任何阶段均不能使用动态调整。

• 避免在分配给奇点附近支持主值的工艺对象的 OCS 内运动。

典型的运动序列分 5 个阶段运行。

阶段 1：检测传送带上的对象位置

阶段 2：将 OCS 分配给对象位置

阶段 3：将 TCP 同步到已跟踪 OCS
阶段 4：在已跟踪 OCS 内移动 TCP
阶段 5：解除 TCP 与 OCS 的同步

传送带跟踪的当前状态显示在变量结构“<TO>.StatusConveyor[1..3].TrackingState”中。

“StatusConveyor[1]”参考 OCS1。
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组态和启动传送带跟踪 (S7-1500T)
按以下方法组态和启动传送带跟踪功能：

• 在“传送带跟踪”(Conveyor tracking) 组态窗口中，将多个主值互连并组态传送带跟踪的

耦合类型。 
• 使用运动控制指令“MC_TrackConveyorBelt”启动已组态的传送带跟踪。

组态传送带跟踪的主值

按以下方法在“传送带跟踪”(Conveyor tracking) 组态窗口中组态耦合系数：

1. 在“支持的工艺对象”(Possible technology objects) 表格列中，添加指令中需要的所有支持主
值的工艺对象，作为用于传送带跟踪的支持主值的值。
对象坐标系只能与支持主值的工艺对象耦合，其工艺对象在此表中定义。

2. 在“耦合类型”(Type of coupling) 列中，选择支持主值的工艺对象的主值耦合方式：

– 通过设定值

– 通过实际值

对于外部编码器，只能选择实际值。

– 已延时

传送带跟踪阶段 (S7-1500T)

阶段 1：检测传送带上的对象位置

标架“ConveyorBeltOrigin”用于定义传送带相对于 WCS 的原始位置。

“ConveyorBeltOrigin”的 x 方向必须与传送带方向一致。定义标架时，请注意“标架 
(页 2490)”部分介绍的限制。示例中定义的“ConveyorBeltOrigin”标架位于传送带左侧。但是，

可对“ConveyorBeltOrigin”标架进行设置，使其不与传送带的零点重合。标架

“ConveyorBeltOrigin”分配给运动控制指令“MC_TrackConveyorBelt”。
对象到达定义的位置后，会使用光栅或摄像机的测量输入功能记录传送带的当前位置。

“BeltPosition”变量显示支持主值的工艺对象的位置。本例中，“BeltPosition”在采集时间 t0 时
为 2000。测量位置与“ConveyorBeltOrigin”之间的距离为 500 mm。
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采集到传送带位置后，必须在运动控制指令“MC_TrackConveyorBelt”中输入

“InitialObjectPosition”。
“InitialObjectPosition”的计算方式如下：

“InitialObjectPosition”= 对象检测时检测到的传送带位置 - 测量位置在 x 方向与”
ConveyorBeltOrigin”的距离

本例中“InitialObjectPosition”的计算方式如下：

"InitialObjectPosition”= 2000 mm - 500 mm = 1500 mm
如果标架“ConveyorBeltOrigin”刚好位于对象的采集位置，则“BeltPosition”相当于

“InitialObjectPosition”。
对象在 x 方向与 ConveyorBeltOrigin 的相对偏移量是通过“BeltPosition”与
“InitialObjectPosition”之差计算的。

采集时，“BeltPosition”为 2000 mm，“InitialObjectPosition”为 1500 mm。因此，相对偏移

量为 500 mm。已跟踪 OCS 在 x 方向与参考位置“ConveyorBeltOrigin”的偏移量显示在

“ObjectPosition”中。

“ObjectPosition”的计算方式如下：

ObjectPosition = BeltPosition - InitialObjectPosition
此阶段尚无 OCS 耦合，“TrackingState”为“0”。有关变量说明以及变量特性概述，请参见

““TrackingState”变量的特性 (页 2570)”部分。

阶段 2：OCS 分配给对象位置

通过运动控制指令“MC_TrackConveyorBelt”，OCS1 在时间 t1 被分配给采集到的对象位置

（“ObjectPosition”）。随后，会通过对象在 x 方向上跟踪 OCS。
“TrackingState”从“0”变为“1”。
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在时间 t1，“BeltPosition”为 2400 mm。本例中“ObjectPosition”的计算方式如下：

“ObjectPosition”= 2400 mm - 1500 mm = 900 mm。

传送带移动时，“BeltPosition”和“ObjectPosition”同时上升。“InitialObjectPosition”保持恒定。

OCS 会沿 x 方向继续移动。

在时间 t2，传送带已继续沿 OCS 的 x 方向移动对象，并且会继续跟踪 OCS1。OCS 标架以

传送带指定的主值移动。 
在时间 t2，“BeltPosition”为 2500 mm。这意味着“ObjectPosition”为 1000 mm。

阶段 3：将 TCP 同步到已跟踪 OCS
通过 OCS 中的第一个运动作业，将 TCP 同步到 OCS 的运动。为第一个运动作业使用运动控

制指令“MC_MoveLinearAbsolute”或“MC_MoveCircularAbsolute”。以已跟踪 OCS 中的绝对

坐标指定目标位置。

作业启动时，“TrackingState”从“1”变为“2”。
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到达目标位置后，“TrackingState”立即从“2”变为“3”，运动作业完成。TCP 现在跟随传送带上

的对象。

阶段 4：在 OCS 内移动 TCP
在阶段 4 中，在 OCS 内移动运动系统，以进行抓取或处理对象等操作。在阶段 4，TCP 始终

跟随已跟踪 OCS。
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选择下列运动控制指令之一：

• “MC_MoveLinearAbsolute”
• “MC_MoveLinearRelative”
• “MC_MoveCircularAbsolute”
• “MC_MoveCircularRelative”
“TrackingState”保持为“3”。

图中显示了不同时间的三个运动系统运动。

• t1：通过指令“MC_MoveLinearAbsolute”使 TCP 在已跟踪 OCS1 中沿 z 方向朝对象位置向

下移动。

• t2：对象被抓住。TCP 继续随已跟踪 OCS1 移动。

• t3：通过指令“MC_MoveLinearAbsolute”使 TCP 在已跟踪 OCS1 中沿 z 方向向上移动，以

将对象从传送带提起。继续通过 OCS1 跟踪 TCP。

阶段 5：解除 TCP 与 OCS 的同步

在 WCS 或未跟踪 OCS 中通过运动控制指令“MC_MoveLinearAbsolute”或
“MC_MoveCircularAbsolute”解除 TCP 与 OCS 的同步，且不再跟随传送带运动。

作业启动时，“TrackingState”从“3”变为“4”。
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作业结束时，“TrackingState”从“4”变为“0”。不再通过对象位置来跟踪 OCS。
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“TrackingState”变量的特性 (S7-1500T)
变量“<TO>.StatusConveyor[1..3].TrackingState”指示传送带跟踪的状态。

变量 说明

<TO>.StatusConvey
or[1..3].TrackingSta
te
 

传送带跟踪状态

0 OCS 未分配

OCS 未分配给支持主值的工艺对象。

1 OCS 已分配

运动控制指令“MC_TrackConveyorBelt”已完成，OCS 将被分配给支持主值的工

艺对象。可发送已跟踪 OCS 中的第一个轨迹运动作业。

2 TCP 同步到 OCS
OCS 将被分配给支持主值的工艺对象。已跟踪 OCS 中的第一个轨迹运动作业

处于活动状态。

3 TCP 跟随 OCS
OCS 将被分配给支持主值的工艺对象。 
已跟踪 OCS 中的第一个轨迹运动作业已完成。运动系统已到达在轨迹运动作

业中设定的位置。运动系统跟随 OCS 的运动。

4 TCP 与 OCS 取消同步

通过 WCS 中的运动作业或未跟踪 OCS 来结束已跟踪 OCS 中运动系统的运动。

运动作业完成后，“TrackingState”变为 0，并且不会再通过对象位置跟踪 OCS。

下表简要说明了发布运动控制指令时“TrackingState”值的变化情况： 

阶段 运动控制指令 指令的状态 “TrackingStat
e”

1 位置采集，例如

“MC_MeasuringInput”。
  0

2 “MC_TrackConveyorBelt” Done = False 0
Done =  False → True 0 → 1

3 • “MC_MoveLinearAbsolute”
• “MC_MoveCircularAbsolute”

Active = False，
Done = False

1

Active =  False → True，
Done = False

1 → 2

Active = True → False，
Done =  False → True

2 → 3

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2570 编程和操作手册, 11/2022



阶段 运动控制指令 指令的状态 “TrackingStat
e”

4 • “MC_MoveLinearAbsolute”
• “MC_MoveLinearRelative”
• “MC_MoveCircularAbsolute”
• “MC_MoveCircularRelative”
参考坐标系：当前跟踪的 OCS

Active = False，
Done = False

3

Active =  False → True，
Done = False

3

Active = True → False，
Done =  False → True

3

5 • “MC_MoveLinearAbsolute”
• “MC_MoveCircularAbsolute”
参考坐标系：WCS 或未跟踪 OCS

Busy =  False，
Done =  False

3

Busy =  False → True，
Done =  False

3 → 4

Busy =  True → False，
Done =  False → True

4 → 0

可用于定义 OCS 的作业取决于“TrackingState”。 

运动控制指令 "TrackingState" 活动作业得到的结果

“MC_SetOcsFrame” 0、4 OCS 已重新定义。

1, 2, 3 • OCS 未重新定义。

• 不再通过传送带跟踪 OCS。
• 所有运动系统的运动均停止。就

此而言，请注意以下相关信息。

“MC_TrackConveyorBelt” 0、1、4 通过定义的传送带跟踪 OCS。
2、3 • 不再通过传送带跟踪 OCS。

• 所有运动系统的运动均停止。就

此而言，请注意以下相关信息。

注意

产品和机器损坏

如果带 OCS 的运动系统的运动尚未完成，并且在传送带运行时停止了 OCS，这将导致运动

系统的运动中断。 
应使用 OCS 关闭运动系统的耦合运动，或者停止传送带。

两个已跟踪 OCS 之间的运动 (S7-1500T)
对于许多任务，有必要在两个已跟踪 OCS 中放置运动作业序列。 
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取放任务示例

产品将由传送带 1 拾取并放置在传送带 2 上的包装中。传送带 1 上的对象位置分配给 OCS1，
传送带 2 上的对象位置分配给 OCS2。传送带之间的运动通过 WCS 中的中间点进行。

① WCS 中的中间点

说明

要更快地接近 OCS2，应对 WCS 中的中间点进行滤波处理。

如果要在 WCS 中对中间点进行滤波处理，将“MC_MoveLinearAbsolute”作业放在 OCS2 中的

时间不应晚于 OCS1“TrackingState”=“3”的时间。

初始情况：OCS1 的“TrackingState”为“3”。产品已拾取，且运动机构的 TCP 跟随 OCS1。
通过程序设定以下运动控制指令，以将运动机构从已跟踪 OCS1 移入已跟踪 OCS2。
1. 要将 OCS2 分配给采集到的对象位置，发送“MC_TrackConveyorBelt”作业。

2. 将“MC_MoveLinearAbsolute”作业发送到 WCS 中的中间点。

3. 将“MC_MoveLinearAbsolute”作业发送到已跟踪 OCS2 中的存储位置上方。
运动机构将跟随 OCS2。

4. 要存储对象，在 OCS2 中发送运动命令。

传送带跟踪阶段的动态值 (S7-1500T)
在同步或取消同步过程中，运动系统的动态值可由运动作业的动态值和同步或取消同步过程

所需的动态值得出。在 OCS 中行进时，动态值可由运动作业的动态值和传送带的动态值得

出。运动系统的动态值在传送带跟踪的任何阶段均不受限制。 
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在改变传送带速度的情况下与传送带同步或取消同步会导致运动系统的动态值较高。以恒定

传送带速度执行同步或取消同步。

用于同步或取消同步的运动作业轨迹长度会影响运动系统的动态值。为了降低以恒定传送带

速度执行同步或取消同步的过程中运动系统的动态值，可增加可用于同步或取消同步的轨迹

长度。

在传送带跟踪的任何阶段均不能使用动态调整。将运动作业的“DynamicAdaption”值设为“0”，
以禁用动态调整。

通过“MC_GroupStop”和“MC_GroupInterrupt”停止行为  (S7-1500T)

"TrackingState" =“2”和“4”
“TrackingState” = 2 和 4 时，指令“MC_GroupStop”或“MC_GroupInterrupt”完成对 OCS 的跟

踪。触发报警 811，所有运动机构的运动均停止。

“TrackingState”=“3”
耦合 OCS 中的路径运动通过“MC_GroupInterrupt”作业或“MC_GroupStop”作业停止。会保留

传送带跟踪状态“<TO>.StatusConveyor[1..3].TrackingState”=“3”。运动机构继续跟随 OCS。  
“MC_GroupContinue”作业可用于继续进行被“MC_GroupInterrupt”作业中断的运动。 
作业序列在执行“MC_GroupStop”作业后清空。新的轨迹运动通过已跟踪 OCS 中的新作业重

新启动。 
要结束所有运动机构运动，请按以下步骤操作：

1. 要停止被跟踪 OCS 中的路径运动，发送“MC_GroupStop”作业。

2. 例如，使用“MC_MoveLinearRelative”作业在已跟踪 OCS 中将运动系统向上移动。如有可能，
还可以通过“MC_Halt”作业停止传送带。 

3. 要停止在传送带上移动 TCP，请使用“MC_MoveLinearAbsolute”等作业将运动系统移至 WCS 中
的某一位置（例如等待位置）。

混合特性  (S7-1500T)
以下传送带跟踪运动支持混合：

• 在要移动到已跟踪 OCS 中的第一个位置的运动作业中

• 在已跟踪 OCS 的运动中

• 通过将 TCP 与已跟踪 OCS 取消同步的运动作业，在随后的运动作业中（请参见“两个 OCS 
之间的运动 (页 2571)”部分）
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以下运动不支持混合：

• 在 TCP 与已跟踪 OCS 取消同步的运动作业中

• 从 TCP 与已跟踪 OCS 取消同步的运动作业转换为已跟踪 OCS 中的下一个运动作业

将运动机构设置为仿真模式 (S7-1500T)
禁用运动机构轴时或单轴运动的情况下，会取消运动机构运动，并会清空作业序列。通过将

运动机构设为仿真模式，会使对运动机构工艺对象的运动处理保持活动状态。会保留作业序

列中的作业。

通过“MC_KinematicsMotionSimulation”运动控制指令，可以开始或结束运动系统工艺对象

的仿真模式。在仿真模式下，仍会计算运动机构的设定值。通过运动作业引起的运动机构工

艺对象设定值更改不再在运动机构轴上进行考虑，也不再转发给驱动装置。 
通过“Execute”= TRUE 和“Mode”= 1 开始仿真时，运动机构轴的位置设定值保持恒定。运动

机构轴的速度设定值和加速度设定值立即设置为零。 

说明

设定值跳转

如果在运动机构运动过程中激活仿真，运动机构轴将立即以速度设定值跳转减速。

要以可控方式停止运动机构轴，请先使用“MC_GroupInterrupt”作业中断运动机构运动，然

后再激活仿真。结束仿真后，可通过“MC_GroupContinue”作业继续运动机构运动。

运动机构工艺对象在处于仿真模式时，可使用单轴作业再次移动、禁用和启用运动机构轴，

无需在运动机构工艺对象上取消运动处理。这一点同样适用于运动机构仿真期间运动机构轴

上处于待决状态的工艺报警。

为了能够在“Execute”= TRUE 且“Mode”= 0  时退出仿真模式，每个运动机构轴必须位于

“<TO>.AxesData.A[1..6].Position”位置处。模数轴还必须与仿真开始时处于相同的模数循环

中。

退出仿真之前，使用单轴作业将每个运动系统轴移至“<TO>.AxesData.A[1..6].Position”位置

处。

如果在“Execute”= TRUE 且“Mode”= 0 时退出仿真模式，会继续执行运动机构运动。设定值

直接在运动机构轴上生效。

示例

以下步骤举例介绍了如何在不取消对运动机构工艺对象的运动处理的情况下通过运动机构仿

真禁用运动机构轴并再次启用。
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中断运动机构运动并禁用运动机构轴

1. 通过“MC_GroupInterrupt”作业中断运动机构运动。
运动机构轴已停止。

2. 通过“Execute”= TRUE 且“Mode”= 1 的“MC_KinematicsMotionSimulation”作业将运动机构设为
仿真模式。

3. 如有必要，可使用单轴作业移动个别运动机构轴。

4. 使用“MC_Power”作业禁用个别运动机构轴。
会保留作业序列中的作业。

启用运动机构运动并继续运动机构运动

1. 使用“MC_Power”作业再次启用个别运动机构轴。

2. 使用单轴作业将个别运动系统轴移动到“TO>.AxesData.A[1..6].Position”位置。这些位置值与
停止运动机构运动后的位置值匹配。对于模数轴，还应确保该轴与仿真开始时处于相同的模
数循环中。

3. 通过“Execute”= TRUE 且“Mode”= 0 的“MC_KinematicsMotionSimulation”作业使运动机构退出
仿真模式。

4. 通过“MC_GroupContinue”作业继续运动机构运动。

变量：将运动机构设置为仿真模式 (S7-1500T)
工艺对象的以下变量与仿真相关：

状态指示灯

变量 说明

<TO>.StatusWord.X19 (InSimulation) 运动机构仿真

FALSE 不仿真

TRUE 仿真

<TO>.AxesData.A[1..6].Position 运动机构轴 1 到 6 的运动机构运动位置设定值

<TO>.AxesData.A[1..6].Velocity 运动机构轴 1 到 6 的运动机构运动速度设定值

<TO>.AxesData.A[1..6].Acceleration 运动机构轴 1 到 6 的运动机构运动加速度设定值

6.1.5.5 3D 可视化 (S7-1500T)

3D 可视化通过以下组件为组态、调试和诊断运动系统工艺对象提供可视化支持：

• 3D 显示 (页 2576) 
• 诊断窗口 (页 2598)
• 工具栏 (页 2577)
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• 方向控制板 (页 2579)
• 运动系统控制面板 (页 2582)

在线视图

在在线视图中，运动系统、区域和坐标系将根据在线值得到更新。刷新速率取决于多种因素，

例如编程设备和 CPU 的性能、通信时间等。因此，3D 可视化不会显示实际机器的特性。使

用校准、诊断和运动系统跟踪时，请注意实际机器的特性。

3D 可视化的结构 (S7-1500T)
3D 可视化具有面向功能的结构。视组态窗口而定，3D 可视化可提供不同功能。

下表概述了 3D 可视化的组态窗口和可用功能：

组态窗口 结构

3D 显示 工具栏 位置可视化 方向控制板 “控制面板状

态”(Control 
panel status) 
诊断窗口提供

的运动系统控

制面版。

“区域”(Zones) 组态窗口 ✓ ✓ – – –
诊断 ✓ ✓ ✓ – –
运动系统轨迹 ✓ ✓ ✓ – –
校准 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓
调试 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

3D 显示

3D 显示中提供以下可视化的值和信息：

组态窗口 以图形方式显示的值和信息

区域 • 区域

• KCS 在 WCS 中的位置

诊断 • 运动系统和工具中心点 (TCP)
• 区域
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组态窗口 以图形方式显示的值和信息

运动系统轨迹 • 运动系统和工具中心点 (TCP)
• 轨迹

– 工具中心点 (TCP)
– 运动系统

– OCS 标架

校准 • 运动系统和工具中心点 (TCP)
• 区域

– 已校准的工作空间区域

– 已组态的运动系统区域

• 已校准的对象坐标系

• 校准值 
– 组态的点和角度 
– 参考线

– OCS 与原点的偏移

– TCP 的当前位置

– 以图形方式突出显示的有效校准点

调试 • 运动系统和工具中心点 (TCP)
• 区域

说明

在“工艺对象 > 组态 > 几何形状”(Technology object > Configuration > Geometry) 下，设置

用于在 3D 显示中表示运动系统的尺寸。

使用 3D 显示 (S7-1500T)
下文介绍了如何使用工具栏或鼠标调整在 3D 视图中映射了运动系统的坐标系视图。

自定义 3D 显示的外观

可按如下方法调整 3D 视图中的显示：

1. 要在显示画面中隐藏或显示坐标系，请单击工具栏中的  符号。

2. 要调整 3D 显示的亮度，请通过  选择框选择一个预设亮度等级。 
也可以使用 （调暗）按钮或 （调亮）按钮更改亮度。
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自定义运动系统和坐标系的显示

1. 在  选择框中，选择在 3D 显示中显示的坐标系。 
此外，所选坐标系还会显示在“位置”(Positions) 窗口中。如果选择运动系统坐标系 (KCS)，

“位置”(Positions) 窗口中将显示 WCS。
另请参见“监视和比较位置值 (页 2581)”。
可在运动系统区域的组态中选择 FCS 或 TCS。

2. 要更改运动系统显示，请单击  按钮。如果单击箭头，则会显示运动系统的其它显示选项，
用户可直接选择所需显示：

按钮 说明

 显示运动系统。

 显示运动系统的简化视图。

 隐藏运动系统的视图。

3. 要更改工具，请在  选择框中选择已组态的工具。
运动系统区域组态以及校准中均提供了此选择框。

4. 要显示或隐藏工具坐标系 (TCS)，请单击  按钮。
运动系统轨迹和诊断中也提供了此功能。

5. 要将视图焦点切换到 TCP，请单击  按钮。
在运动系统的轨迹运动中，焦点总是在 TCP 上。在静止状态下，可以使用鼠标移动或旋转视图。

更改画面部分

1. 要在 2D 或 3D 显示之间切换视图，请使用以下按钮：

– 要使用 2D 显示，请单击  按钮。

– 要使用 3D 显示，请单击  按钮。

2. 要更改所选坐标系的平面视图，请使用以下按钮：

按钮/鼠
标

说明

 显示 xz 平面

 显示绕 z 轴旋转的 xz 平面

 显示 yz 平面

 显示绕 z 轴旋转的 yz 平面

 显示 xy 平面

 显示绕 x 轴旋转的 xy 平面

3. 要使视图沿所需方向旋转，请按住鼠标左键并沿所需方向移动鼠标。

4. 要使视图居中并显示整个运动系统，请单击工具栏中的  图标。

5. 使用鼠标滚轮连续放大和缩小运动系统的显示。

6. 要在视图中移动运动系统，请按住鼠标右键并沿所需方向移动鼠标。
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操作区域显示 (S7-1500T)
使用  按钮显示或隐藏所有活动和非活动区域。

此外，如果图标  处于活动状态，可通过  图标在以下区域中单独显示和隐藏所有活动和

非活动工作空间区域：

• “诊断 > 状态区域”(Diagnostics > Status zones) 窗口

• “校准 > 对象坐标系/工作空间区域 > 区域显示”(Calibration > Object coordinate systems/
Workspace zones > Zone display) 窗口

校准时的区域显示

单击  图标后，当前时间点的工作空间区域和运动系统区域的值可从 CPU 中回读。单击“编

号”(Number) 列中的图标  时，会显示 2 个附加行。附加行包含以下值：

•  CPU 的起始值

•  项目中的起始值

可以编辑这些值。如果要应用更改，请将项目中的更改下载到设备中。

对于已执行在线校准的工作空间区域，如果以离线方式重新执行了校准，则两次校准后的区

域都会显示在图形视图中。将项目中的更改下载到设备中。显示得到更新，并显示 近一次

校准的结果。

操作方向键 (S7-1500T)
方向控制板提供以下功能：

• 离线模式下：在 3D 视图中移动到具中心点 (TCP)
• 在线模式下：指定“点动到目标位置”(Jog to target position) 模式下在 WCS 或 OCS 中的

目标位置
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移动工具中心点 (TCP)
离线模式下，在校准期间，可使用方向控制板在 3D 视图中移动工具中心点 (TCP)。

说明

奇点

将运动系统移入奇点 (页 2467)时，图形显示中会输出一条消息，此时不能继续使用方向控

制板移动运动系统。若要能再次移动运动系统，请单击消息中的“复位运动系统”(Reset 
kinematics)。

1. 要将 TCP 移至某一位置，请在方向控制板上单击 x、y 或 z 的正向或反向。

在 3D 视图中，可以看到运动系统模型和 TCP 的运动。
TCP 的坐标显示在“位置”(Positions) 窗口中。

2. 要更改 TCP 的方向，请单击“ROT”或轴的交点。
将显示表示定向运动的箭头，而不是方向控制板。

3. 单击箭头可沿正方向或反方向旋转。

空间中的笛卡尔坐标和笛卡尔方向显示在“位置”(Positions) 窗口中。
如果已显示运动系统区域，将在 3D 视图中看到运动系统区域旋转。

4. 要再次移动 TCP，请单击“LIN”。
显示方向控制板。

指定目标位置

在线模式下，可使用方向控制板指定“点动到目标位置”(Jog to target positio) 模式下在 WCS 
或 OCS 中的目标位置。该功能在调试和校准期间可用。

将应用所选坐标系中的目标位置，用户可通过运动系统控制面板将运动系统点动到目标位置。

有关在“点动到目标位置”模式下操作运动系统控制面板的说明，请参见“点动运动系统 
(页 2593)”部分。
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监视和比较位置值 (S7-1500T)
使用以下 3D 可视化功能监视和比较位置信息。

• “位置”(Positions) 诊断窗口

• 以图形方式显示的轨迹中的位置值

操作“位置”(Positions) 诊断窗口

“位置”(Positions) 窗口提供以下功能：

• 例如，在诊断期间监视位置值 
• 在校准期间通过当前位置检查运动系统的逼近点

• 例如，在校准期间比较两个不同坐标系中的位置值

“位置”(Positions) 窗口中的值显示如下：

• 在线模式下，在调试期间，位置在诊断及运动系统轨迹中显示。

• 离线模式和在线模式下，位置在诊断中显示。

选择用于在运动系统轨迹中进行记录的参考坐标系

在工具栏和“位置”(Positions) 窗口中选择何种坐标系取决于在“工艺对象 > 运动系统轨迹 > 
组态 > 轨迹”(Technology object > Kinematics trace > Configuration > Traces) 下激活的信号。

下表根据激活的信号列出了可用的坐标系：

激活的信号 坐标系 1 坐标系 2
TCP 和运动系统 世界坐标系 (WCS)、运动系统坐标系 

(KCS)
机床坐标系 (MCS)、WCS、JCS

TCP WCS、KCS WCS
TCP、OCS1 WCS、KCS、OCS1 WCS
TCP、OCS1、OCS2 WCS、KCS、OCS1、OCS2 WCS
TCP、OCS1、OCS2、OCS3 WCS、KCS、OCS1、OCS2、OCS3 WCS

如果激活另一个信号或“监视开/关”功能 ，则可用坐标系将更新。
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比较位置值

1. 在工具栏中选择一个坐标系。所选坐标系显示在“位置”(Positions) 窗口中的左侧字段。
在工具栏中选择运动系统坐标系 (KCS) 后，“位置”(Positions) 窗口中将显示 WCS。

2. 在“位置”(Positions) 窗口右侧的下拉列表中选择另一个坐标系。

3. 将显示处于活动状态的工具在所选参考坐标系中的实际位置。

有关位置信息的含义，请参见“位置 (页 2607)”部分中的表格。

图形显示中的位置值

如果将鼠标光标置于运动系统轨迹内 3D 可视化中的一个轨迹上，则相应位置值会直接显示

在该轨迹上。

将显示以下值：

• 测量点数量

• 坐标 x、y、z 和 A、B、C
显示的值表示在设定坐标系中的位置和旋转。

6.1.5.6 调试 (S7-1500T)

运动系统运动控制面板位于“工艺对象 > 调试”(Technology object > Commissioning) 下。使

用运动系统控制面板，可获取某个运动系统工艺对象的主控制权限，并控制该运动系统、各

个轴或各个接头的运动。因此，无需改动用户程序即可移动运动系统。

有关用于调试的动态设置 (页 2591)，请参见巡视窗口中“属性”(Properties) 下面的内容。

3D 可视化 (页 2575)为调试运动系统工艺对象提供视觉支持。“控制面板状态 
(页 2582)”(Control panel status) 诊断窗口中的状态 LED 会显示是否所有运动系统轴均已开

启并回原点，并会显示运动系统或运动系统轴是否有待处理的错误。还可以通过工具栏显示

其它诊断窗口 (页 2598)。
还可以在项目树的“工艺对象 > 校准 (页 2617)”(Technology object > Calibrate) 下找到运动

系统控制面板。校准时，通过运动系统控制面板在“点动”或“点动到目标位置”操作模式

下在线移动实际运动系统。 

控制面板状态 (S7-1500T)
在 TIA Portal 中，通过“工艺对象 > 调试”(Technology object > Commissioning) 中的“控制

面板状态”(Control panel status) 诊断窗口，在调试期间监视运动系统和运动系统轴的状态和

错误消息。
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在线操作时可使用诊断功能。调试期间，“控制面板状态”(Control panel status) 诊断窗口显

示在图形显示中。可以通过工具栏的符号  显示诊断窗口，然后将该窗口移至图形显示内

的所需位置。

运动系统状态

下表列出了运动系统可能的状态：

状态 说明

有效 转换值有效。

(<TO>.StatusKinematics.Valid)
错误 工艺对象中发生错误。

错误消息将显示在巡视窗口的“诊断 > 报警显示”(Diagnostics > Alarm display) 下。

轴状态

下表列出了运动系统轴的可能状态：

状态 说明

已启用 该工艺对象已启用。可通过运动作业移动轴。

错误 工艺对象中发生错误。

错误消息将显示在巡视窗口的“诊断 > 报警显示”(Diagnostics > Alarm display) 下。

已回原点 工艺对象已回原点。
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接管主控制权并启用运动系统 (S7-1500T)

警告

意外轴运动

在使用运动系统控制面板进行操作时，运动系统可能会执行意外运动（例如因驱动装置或

工艺对象组态错误）。此外，当使用运动控制面板移动引导轴时，任何同步的跟随轴也会

移动。

因此，在使用运动系统控制面板进行操作之前，请采取以下保护措施：

• 确保操作员可随时按下急停开关。

• 启用硬限位开关。

• 启用软限位开关。

• 使用封锁区避免机械碰撞。

• 确保启用了跟随误差监控。

• 确保要移动的轴上未耦合跟随轴。

• 确保运动系统控制面板中的动态设置不超出运动系统轴或过程的动态限值。

• 确保运动系统控制面板已正确组态。

警告

通过奇点位置的动态值超限

奇点位置附近的动态值超限可能导致以下损害：

• 因机械组件过载等原因造成机床损坏

• 因产品或机床部件松脱造成人员受伤

为防止奇点位置附近的动态值超限，应采取以下措施：

• 在 MCS 或 JCS 中移动运动系统。

• 在 WCS 或 OCS，避免使用“点动”模式。“点动”(Jog) 模式下在 WCS 或 OCS 中的动态调整
在运动系统控制面板中未激活。在通过运动系统控制面板控制运动系统运动的过程中，不考
虑运动轴的动态限值。

• 工艺版本 V5 及以下版本：在 WCS 或 OCS 中，避免使用“点动到目标位置”模式。“点动
到目标位置”(Jog to target position) 模式下，在 WCS 或 OCS 中的动态调整在运动系统控制
面板中未激活。在通过运动系统控制面板控制运动系统运动的过程中，不考虑运动轴的动态
限值。

• 工艺版本 V6 及更高版本：使用运动系统控制面板在 WSC 或 OCS 中将运动系统切换到“点
动到目标位置”(Jog to target position) 模式。“不进行轨迹分段动态调整”在“点动到目标
位置”模式下永久激活，并应将运动系统轴的动态限值考虑在内。

警告

通过主动同步操作移动引导轴

当使用运动控制面板移动引导轴时，任何同步的跟随轴也会移动。
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要求

• 运动系统和运动系统轴在用户程序中锁定。

• 未为任何运动系统轴激活轴控制面板或驱动控制面板。

• 已组态运动系统工艺对象。

• 运动系统轴的行进方向与所用运动系统的接头行进方向匹配。

使用轴控制面板检查运动系统轴的行进方向是否与所用运动系统的接头行进方向匹配。有

关接头行进方向，请参见制造商说明。如果方向相反，请在运动系统轴中反转驱动装置

和编码器方向。

• 所用运动系统的接头行进方向对应于西门子在运动系统类型中定义的行进方向。

检查所用运动系统的接头行进方向是否与西门子在运动系统类型 (页 2339)中定义的行进

方向相匹配。如果方向相反，请在运动系统工艺对象中反转关联接头的接头方向。

• 运动系统轴已回原点。

接头零位对应于运动系统轴的位置 0.0。对于机械轴耦合，请先使耦合轴回原点。

• 可能的接头偏移量定义完毕。

检查运动系统的接头零位与西门子定义的运动系统类型的接头零位是否有偏差。此时必

须定义接头偏移量。如果无法通过数据表确定偏移量，则可通过实践确定。为此，点动

西门子定义的位于零位的接头，然后接受接头的位置作为偏移量。

• 所有运动系统轴已就绪，可启动。

• CPU 必须处于 RUN 模式。

• 运动系统工艺对象上没有处于活动状态的报警。

操作步骤

1. 单击“激活”(Activate) 按钮。

2. 读取警告。

3. 将设备状况监视时间设为 1000 到 60 000 ms 之间的值。
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设置设备状况监视时间

运动系统控制面板需要从其 TIA Portal 直接连接到控制器，该连接会被循环监视。如果在监

视时间内 PG/PC 未发出任何设备状况信号，出于安全原因，会移交主控制权限。

监视时间 结果

过低 移交主控制权限的原因通常是超出监视时间。TIA Portal 与 CPU 之间

的通信时间长于组态的监视时间，因此运动系统以 大减速度停止。

合适 未超出监视时间。如果在线连接断开或超出设备状况监视时间，运动

系统会及时停止。建议：1000 ms 至 2000 ms
过高 虽然 TIA Portal 与 CPU 之间的连接已中断或 TIA Portal 与 CPU 之间的

通信时间过长，但运动系统仍会继续以运动系统控制面板的 后设定

值移动。未超出监视时间范围，因此运动系统不会准时停止。

结果

• 与 CPU 建立了在线连接，运动系统控制面板接管工艺对象的主控制权限。

• 现在仅可通过此运动系统控制面板移动运动系统。用户程序对该工艺对象的功能无任何

影响。将拒绝从用户程序到工艺对象的运动控制作业，并报告错误（“ErrorID”= 
16#8012：运动系统控制面板已启用）。

• 对运动系统和运动系统轴的访问被另一个 TIA Portal 实例阻止。

启用运动系统

1. 单击“启用”(Enable) 按钮，以启用所选运动系统工艺对象的互连轴。
结果：现在可通过运动系统控制面板移动运动系统或运动系统轴，或使其主动回原点。

2. 使用“控制面板状态”(Control panel status) 诊断窗口中的状态 LED 检查所有运动系统轴是否
均已开启并回原点，并检查是否有未处理的错误。使用 TIA Portal 中的报警显示（巡视窗口 > 
诊断 > 报警显示 (Inspector window > Diagnostics > Alarm display)）显示未处理的错误原因。

操作运动系统控制面板期间的行为

在以下情况下，运动系统控制面板将保留主控制权，运动系统保持运动：

• 运动系统控制面板嵌入在 TIA Portal 中，可以切换到另一窗口，例如切换到运动系统轨迹。

使用“拆分编辑器区域”(Split editor area) 选项可同时使用运动系统控制面板和运动系统

轨迹。
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在以下情况下，运动系统控制面板将保留主控制权，但运动系统会以 大减速度停止，并会

撤消工艺对象的启用状态： 
• 运动系统控制面板在 TIA Portal 中解除关联，可切换到 TIA Portal 中的另一窗口，例如切

换到运动系统轨迹。

• 切换到 TIA Portal 外部的窗口。

在以下情况下，运动系统会停止，或者，轴以 大减速度停止，运动系统控制面板将主控制

权返回给用户程序：

• TIA Portal 与 CPU 之间的通信时间长于组态的监视时间。工具栏上方的横幅中显示的消息

指示，因超出监视时间，已移交主控制权。

调整警告中设备状况监视的时间。

• 与 CPU 的在线连接会因通信负载过高而受损。在报警显示日志中输入以下消息：“调试

错误。控制器和 TIA Portal 之间的设备状况故障”。调整警告中设备状况监视的时间。 
• TIA Portal 中的一个对话框（例如“另存为”(Save as)）或另一窗口中包含运动系统控制面

板。

选择当前工具 (S7-1500T)
如果使用的运动系统安装有多个工具，可在运动系统控制面板中选择不同的工具。可定义 TCP 
在法兰坐标系 (FCS) 中相对于此工具的位置。在实际运动系统中，更改选择不会更改工具。

要求

已在运动系统控制面板中启用运动系统。

操作步骤

1. 在“当前工具”(Active tool) 下拉列表中，选择安装在实际运动系统上的工具。

2. 如果要使用区域监视 (页 2494)，请激活与当前工具相关的工具区域。如有必要，可取消激活
不需要的工具区域（例如在更换工具之后）。请参见“激活区域监视 (页 2503)”部分。

说明

将主控制返回给用户程序之前，必须安装并设置用户程序预期使用的工具。移交主控制权限

时，激活的工具不会自动设为当前工具。

在用户程序中，移交主控制权限后，可以使用运动控制指令“MC_SetTool”控制更改工具。
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用于点动和回原点的操作员控件 (S7-1500T)
可以使用滚动条指令来执行运动系统控制面板的以下功能：

• 沿某一方向点动轴、接头或运动系统笛卡尔坐标，或点动到设定的目标位置。 (页 2593)
• 启动运动系统轴主动回原点 (页 2591)
会根据选择的坐标系、运动系统类型和操作模式显示以下滚动条和按钮：

坐标系 滚动条/按钮

MCS • 轴编号：A1 … A6
•
•

JCS 接头编号：J1 … J6
WCS 或 OCS • 笛卡尔坐标：x, y, z, A, B, C

• 启动 

注意

速度超驰

“控制”(Control) 区域中滚动条的位置被用作运动系统工艺对象“<TO>.Override.Velocity”变
量中的速度超驰。

如果速度超驰由用户程序设置，则用户程序会超驰运动系统控制面板中的值。如果滚动条

的位置不等于 0，则来自用户程序的速度超驰值将传送到运动系统工艺对象的

“<TO>.Override.Velocity”变量。

只要运动系统控制面板处于活动状态，就不要通过用户程序设置速度超驰。

点动和回原点速度

预设的点动和回原点速度计算方法如下：

点动/回原点速度 = 组态的速度 * 滚动条位置 *“调节速度”系数

下图使用运动系统轴 A1 显示滚动条的操作。在笛卡尔空间点动接头和运动系统的操作完全

相同。
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主动回原点

单击滚动条并向右拖动滚动条。以 大预设速度回原点。回原点会使用设置的动态值自动停

止。

要以 大预设速度回原点，请单击  符号。

向前或向后点动

① 向后

• 单击 A1 并向左拖动滚动条。 
• 在 WCS 和 OCS 中：向左移动滚动条的距离越远，运动系统向后移动的速度越快。

• 在 JCS 和 MCS 中：将滚动条移动到左侧后，轴/接头会以指定的 大速度向后移动。

• 要以指定的 大点动速度向后点动，请单击  符号。

② 向前

• 单击 A1 并向右拖动滚动条。 
• 在 WCS 和 OCS 中：向右移动滚动条的距离越远，运动系统向前移动的速度越快。 
• 在 JCS 和 MCS 中：将滚动条移动到左侧后，轴/接头会以指定的 大速度向前移动。

• 要以预设的 大点动速度向前点动，请单击  符号。

停止点动

• 松开按下的鼠标按键。滚动条会自动跳到零点，轴/接头/运动系统会以指定的减速度停止。
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点动到目标位置

在 MCS/JCS 中
单击 A1 并向右拖动滚动条。将滚动条移动到右侧后，轴/接头会以指定的 大速度移动。定

位会使用设置的动态值自动停止。

要以预设的 大点动速度点动到目标位置，请单击  图标。

在 WCS/OCS 中
单击“开始”(Start) 滚动条并将其拖动到右侧。向右移动滚动条的距离越远，运动系统向前

移动的速度越快。 
要以预设的 大点动速度点动到目标位置，请单击  图标。

设置运动系统轴的起始位置 (S7-1500T)
此功能相当于直接回原点（绝对）或设置实际位置，或在“MC_Home”运动控制指令中设置

“Mode”= 0。工艺对象的当前位置设置为参数“Position”的值。

要求

已在运动系统控制面板中启用运动系统。

操作步骤

1. 在下拉列表中，选择“单轴：设置起始位置”(Single axes: Set home position)。
2. 在文本框中输入相应运动系统轴的起始位置。

3. 单击包含要设置的实际位置的轴对应的“设置”(Set) 按钮。
结果：会设置指定的实际位置。运动系统轴已回原点。

4. 在“状态和错误位”(Status and errors bits) 诊断窗口中，检查轴是否已回原点。
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运动系统轴主动回原点 (S7-1500T)
此功能相当于“Mode”= 3 时主动回原点。工艺对象定位轴/同步轴将根据主动回原点的组态执

行回原点运动。

警告

避免碰撞

确保不会逼近不需要的位置，并确保自动回原点运动期间不会产生碰撞。 

要求

• 已在运动系统控制面板中启用运动系统。

• 在运动系统所在的位置，运动系统轴可进行回原点运动。

操作步骤

1. 在下拉列表中，选择“单轴：回原点”(Single axes: Homing)。
2. 在文本框中输入相应运动系统轴的起始位置。

3. 要启动主动回原点，请单击滚动条并向右拖动滚动条。

4. 要取消回原点，请松开按下的鼠标按键。
结果：轴执行在“主动回原点”(Active homing) 下组态的回原点运动。其它运动系统轴不会移
动。输入的运动系统控制面板的位置用作起始位置。 

说明

工艺版本 V7 及以下版本：无法在运动系统控制面板中进行绝对值编码器校准。将该模式

与绝对编码器配合使用时，工艺对象不会回原点。

工艺版本 V7 及更高版本：可以在运动系统控制面板中执行绝对值编码器调整。 

在运动系统控制面板中指定动态值 (S7-1500T)
在“点动”(Jog) 和“点动到目标位置”(Jog to target position) 模式下，可指定调试下一步的

动态值。可以在巡视窗口的“属性”(Properties) 下找到动态值设置。
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动态值的默认设置

调用运动系统控制面板时，动态值的默认设置如下：

动态值 MCS/JCS 坐标系默认值 WCS/OCS 坐标系默认值

加速度 运动系统轴 大加速度的 10% 运动系统轴 大运动加速度的 10%
减速度 运动系统轴 大减速度的 100% 运动系统轴 大运动减速度的 

100%
加加速度 运动系统轴 大加加速度的 100% 运动系统轴 大运动加加速度的 

100%

指定动态值

在 WCS 或 OCS 中，这些值会应用到 x、y 和 z 方向的运动，并可用于定位。

要暂时更改这些默认值，请选中“用户自定义动态值”(User-defined dynamics) 复选框，并

输入动态值。

如果在操作过程中使用运动系统控制面板对工艺对象组态中的值进行了更改，则这些更改不

会影响运动系统控制面板的操作。对于在组态中更改的值，仅当这些值已下载到 CPU 中且

控制面板已重新打开后，这些值才会生效。

将动态值复位为默认值

取消选择复选框“用户自定义动态值”(User-defined dynamics) 或调试完成后，原始的默认

值会再次生效。以下情况下，会将指定的动态值替换为预定义的默认值。必要时，可将这些

值传送到组态中。

将动态值从运动系统控制面板传送到工艺对象

如果在 WCS 或 OCS 中点动后要保留指定的动态值作为默认值或动态值限值，请将运动系统

控制面板的动态值传送到工艺对象组态中。

1. 记下运动系统控制面板的动态值。

2. 单击“取消激活”(Deactivate) 按钮。

3. 在运动系统的“动态”(Dynamics) 组态窗口，应用记下的动态值作为动态值或动态值限值的默
认设置。

4. 将更改的组态下载到 CPU 中。
更改的参数现在会在用户程序中生效。
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调整速度

在“调整速度”(Adjust velocity) 下，使用百分比校正组态的速度。

示例：

• 在运动系统控制面板中组态的速度：100 mm/s
• 调整速度：50%
• 得出的速度规范：50 mm/s
可使用滚动条设置值，也可直接在下方文本框中输入一个介于 1% 到 200% 之间的值。

移交主控制权后，“控制”(Control) 区域中滚动条的 后一个活动位置将作为速度超驰传输

到运动系统工艺对象的“<TO>.Override.Velocity”变量。这不受“调整速度”设置系数的影响。

点动运动系统 (S7-1500T)
在“点动”(Jog) 模式下，会将以下值预设为默认值的 10%。

• 运动系统轴的速度

• 接头速度或接头角度

• x、y 和 z 方向的速度

• 定位功能 A、B 和 C 的速度

使用滚动条将速度超驰设置为 1% 到 200% 之间的值。 

要求

已在运动系统控制面板中启用运动系统。
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在 MCS 中点动运动系统轴 (S7-1500T)
在 MCS 中，可单独将每个运动系统轴向前点动、向后点动或点动到预定义的目标位置或目

标角度。如果对轴进行机械耦合，则选择“JCS”坐标系点动运动系统的接头 (页 2594)。

警告

在 MCS 中不考虑接头行进范围的限值 
在 MCS 的运动系统控制面板中移动运动系统轴时，会针对接头考虑为接头行进范围 
(页 2336)设置的限值。

对于没有机械耦合轴的运动系统，可通过使用软限位开关将接头位置限制在工作区域内。必

须正确设置软限位开关，并且必须考虑现有的偏移或接头的反向移动方向。

对于具有机械耦合轴的运动系统，无法使用软限位开关将接头位置限制在工作区内。因此，

必须自行考虑接头行进范围的组态限值。确保不会逼近不需要的位置，并确保不会产生碰撞。

向前或向后点动的操作步骤

1. 在下拉列表中选择“点动”(Jog) 操作模式。

2. 在下拉列表中选择“MCS”坐标系。

3. 输入轴速度。

4. 向前或向后拖动滚动条，以移动轴。

5. 要停止轴运动，请松开按下的鼠标按键。滚动条会自动跳到中心位置，轴会以指定的动态值
停止。

点动到目标位置的操作步骤

1. 在下拉列表中选择“点动到目标位置”(Jog to target position) 操作模式。

2. 在下拉列表中选择“MCS”坐标系。

3. 输入运动系统轴的目标位置。

4. 输入轴速度。

5. 要指定速度，请向右拖动滚动条。向右拖动滚动条的距离越远，轴的移动速度越高。

6. 要在到达目标位置之前停止轴运动，请松开按下的鼠标按键。滚动条会自动跳到左侧零点，轴
会以设定的动态值停止。

7. 已逼近目标位置时，轴会自动以指定动态值停止运动。

在 JCS 中点动接头 (S7-1500T)
在 JCS 中，可单独将每个运动系统接头向前点动、向后点动或点动到设定的目标位置。与 
MCS 中点动时仅会考虑轴坐标的做法不同，在 JCS 中点动时会考虑机械轴耦合。

对于 多具有 4 个插补轴的运动系统类型，在 JCS 中点动轴相当于在 MCS 中点动轴。
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要求

已在运动系统控制面板中获得主控制权限。

向前或向后点动

要在点动模式下向前或向后移动接头，请按以下步骤操作：

1. 在“操作模式”(Operating mode) 下拉列表中，选择“点动”(Jog) 条目。

2. 在“坐标系”(Coordinate system) 下拉列表中，选择“JCS”条目。

3. 输入接头速度。

4. 要沿正方向移动接头，请向右拖动滚动条。
只要使滚动条保持按下状态并保持在零位右侧，接头便会沿正方向移动。

5. 要沿负方向移动接头，请向左拖动滚动条。
只要使滚动条保持按下状态并保持在零位左侧，接头便会沿负方向移动。

6. 要停止接头运动，请松开按下的鼠标按键。
滚动条会自动跳到中心位置，接头会以指定的动态值停止。

点动到目标位置

要在点动模式下将接头移动到目标位置，请按以下步骤操作：

1. 在“操作模式”(Operating mode) 下拉列表中，选择“点动到目标位置”(Jog to target position) 
条目。

2. 在“坐标系”(Coordinate system) 下拉列表中，选择“JCS”条目。

3. 输入接头速度。

4. 输入接头的目标位置。

5. 要将接头移动到目标位置，请向右移动滚动条。向右移动滚动条的距离越远，接头的移动速
度越高。
松开按下的鼠标按键或到达目标位置后，运动系统会立即停止运动。

笛卡尔运动系统在 WCS/OCS 中点动 (S7-1500T)
在 WCS 或 OCS 中，可在点动模式下沿 x、y 和 z 方向移动每个运动系统，或绕 x、y 和 z 轴
旋转工具中心点（旋转 A、B、C）。 
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点动到目标位置时，通过直线运动将运动系统移动到在“目标位置”(Target position) 下指定

的位置。笛卡尔坐标的移动方向在此处不限于正方向。对于 多具有四个插补轴的运动系统，

A4 运动系统轴会使用“ 短路径”模式移动。

警告

通过奇点位置的动态值超限

奇点位置附近的动态值超限可能导致以下损害：

• 因机械组件过载等原因造成机床损坏

• 因产品或机床部件松脱造成人员受伤

为防止奇点位置附近的动态值超限，应采取以下措施：

• 在 MCS 或 JCS 中移动运动系统。

• 在 WCS 或 OCS，避免使用“点动”模式。“点动”(Jog) 模式下在 WCS 或 OCS 中的动态调整
在运动系统控制面板中未激活。在通过运动系统控制面板控制运动系统运动的过程中，不考
虑运动轴的动态限值。

• 工艺版本 V5 及以下版本：在 WCS 或 OCS 中，避免使用“点动到目标位置”模式。“点动
到目标位置”(Jog to target position) 模式下，在 WCS 或 OCS 中的动态调整在运动系统控制
面板中未激活。在通过运动系统控制面板控制运动系统运动的过程中，不考虑运动轴的动态
限值。

• 工艺版本 V6 及更高版本：使用运动系统控制面板在 WSC 或 OCS 中将运动系统切换到“点
动到目标位置”(Jog to target position) 模式。“不进行轨迹分段动态调整”在“点动到目标
位置”模式下永久激活，并应将运动系统轴的动态限值考虑在内。

点动

要在点动模式下移动运动系统轴，请按以下步骤操作：

1. 在“操作模式”(Operating mode) 下拉列表中，选择“点动”(Jog) 条目。

2. 在“坐标系”(Coordinate system) 下拉列表中，选择“WCS”或“OCS”条目。

3. 输入 x、y 和 z 方向的速度以及定位功能 A、B 和 C 的速度。

4. 要沿正方向移动运动系统轴，请单击滚动条并向右拖动滚动条。
只要使滚动条保持按下状态并保持在零位右侧，运动系统便会沿正方向移动。松开按下的鼠
标按键后，滚动条会自动跳到零点，运动系统会以指定的动态值停止。根据运动系统类型，可
移动多个轴。

5. 要沿负方向移动运动系统轴，请单击滚动条并向左拖动滚动条。
只要使滚动条保持按下状态并保持在零位左侧，运动系统便会沿负方向移动。松开按下的鼠
标按键后，滚动条会自动跳到零点，运动系统会以指定的动态值停止。根据运动系统类型，可
移动多个轴。
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点动到笛卡尔目标位置

要在点动模式下将运动系统移动到目标位置，请按以下步骤操作：

1. 在“操作模式”(Operating mode) 下拉列表中，选择“点动到目标位置”(Jog to target position) 
条目。

2. 在“坐标系”(Coordinate system) 下拉列表中，选择“WCS”或“OCS”条目。
目标位置显示在 3D 显示中。

3. 输入轨迹和定向运动的速度。

4. 输入所选坐标系中的笛卡尔目标位置。
也可以使用使方向键 (页 2579)指定目标位置。

5. 向将运动系统移动到目标位置，请单击“开始”(Start) 滚动条，按住鼠标按键并向右移动滚动
条。
运动系统会移动到指定的目标位置。运动系统轴可沿正方向和负方向移动。对于 多具有四
个插补轴的运动系统，A4 运动系统轴会使用“ 短路径”模式移动。
松开按下的鼠标按键或到达目标位置后，运动系统会立即停止运动。

禁用运动系统并移交主控制权限 (S7-1500T)

操作步骤

要将主控制权限返回给用户程序，请执行以下步骤：

1. 将运动系统点动至基本位置，可从该位置起使用用户程序移动运动系统。

2. 在运动系统控制面板中设置当前安装的工具，并激活与当前工具相关的工具区域。如有必要，
可取消激活不再需要的工具区域（例如在更换工具之后）。

3. 单击“禁用”(Disable) 按钮。 
运动系统轴已禁用。

4. 单击“取消激活”(Deactivate)。
主控制权限会从运动系统控制面板返回给用户程序。

5. 将速度超驰设置为用户程序 (<TO>.Override.Velocity) 中所需的值。

结果

可通过自动程序或 HMI 移动运动系统。

6.1.5.7 诊断 (S7-1500T)

运动控制诊断的说明仅限于 TIA Portal 中工艺对象的诊断视图、工艺报警和运动控制指令的

错误检测。
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有关以下说明，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID》 (页 1501)文档：

• 诊断方式

• 工艺报警

• 运动控制指令中的错误 ID
有关 S7‑1500 CPU 系统诊断的详细说明，请参见功能手册《诊断 (https://
support.industry.siemens.com/cs/CN/zh/view/59192926)》。

运动机构工艺对象 (S7-1500T)

诊断结构 (S7-1500T)
“工艺对象 > 诊断”(Technology object > Diagnostics) 中将运动系统的诊断分为以下几个区

域：

• 图形显示

• 诊断窗口

诊断窗口

图形显示包含以下诊断窗口：

• “状态和错误位 (页 2599)”(Status and error bits)
• “区域状态 (页 2602)”(Zones status)
• “运动和工具 (页 2603)”(Motion and Tools)
• “位置 (页 2607)”(Positions)
可通过以下按钮显示或隐藏关联的诊断窗口：

按钮 功能

状态和错误位

区域状态

运动和工具

位置

也可以将诊断窗口移至图形显示的所需位置。
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状态和错误位 (S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断”(Technology object > Diagnostics) 中的“状态

和错误位”(Status and error bits) 诊断窗口来监视工艺对象的状态和错误消息。在线操作时可

使用诊断功能。

“状态和错误位”(Status and error bits) 诊断窗口显示在诊断图形显示中。可以通过工具栏的

符号  显示诊断窗口，然后将该窗口移至图形显示内的所需位置。

下表列出了状态和错误消息的含义。括号中为相关的工艺对象变量。

"运动系统状态"
下表列出了运动系统可能的状态：

状态 说明

错误 工艺对象中发生错误。有关错误的详细信息，请参见“错误”(Error) 
区域和该工艺对象的“<TO>.ErrorDetail.Number”和
“<TO>.ErrorDetail.Reaction”变量。

(<TO>.StatusWord.X1 (Error))
重新启动已激活 正在对工艺对象进行重新初始化。

(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive))
运动系统控制面板激

活

已激活运动控制面板。运动系统控制面板将获取对该工艺对象的主

控制。用户程序将无法对运动系统进行控制。

(<TO>.StatusWord.X4 (ControlPanelActive))
需要重新启动 与重新启动相关的数据已更改。仅在重启工艺对象后才会应用更改。

(<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged))
有效 转换值有效。

(<TO>.StatusKinematics.Valid)
仿真激活 运动系统工艺对象处于仿真模式。

(<TO>.StatusWord.X19 (InSimulation))
JCS 已启用 运动系统工艺对象使用 JCS。

(<TO>.StatusWord.X21 (EnabledJCS))
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“错误”

下表列出了可能的错误：

错误 说明

系统 发生了系统内部错误。

(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault))
组态 发生组态错误。

一个或多个组态参数不一致或无效。

工艺对象组态错误，或在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigFault))
变换 发生变换错误。

(<TO>.ErrorWord.X4 (TransformationFault))
用户程序 用户程序中的运动控制指令或其具体应用（例如，运动系统控制面

板）发生错误。

(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault))
作业被拒绝 作业无法执行。

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行（如，工艺对象

未回原点）。

(<TO>.ErrorWord.X3 (CommandNotAccepted))
动态限值 动态值将限制为相应动态限值。

(<TO>.ErrorWord.X6 (DynamicError))
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“警告”

下表列出了可能的警告：

警告 说明

组态 正在对一个或多个组态参数进行临时内部调整。

(<TO>.WarningWord.X1 (ConfigWarning))
作业被拒绝 作业无法执行。

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

(<TO>.WarningWord.X3 (CommandNotAccepted))
动态限值 动态值将限制为相应动态限值。

(<TO>.WarningWord.X6 (DynamicWarning))

“运动状态”

下表列出了可能的运动系统运动状态：

状态 说明

已完成（作业未运行）工艺对象没有激活的运动作业。

(<TO>.StatusWord.X6 (Done))
线性运动激活 工艺对象上有线性运动作业激活。

(<TO>.StatusWord.X8 (LinearCommand))
圆周运动激活 工艺对象上有圆周运动作业激活。

(<TO>.StatusWord.X9 (CircularCommand))
sPTP 运动激活 工艺对象上有同步“点到点”运动作业激活。

(<TO>.StatusWord.X11 (DirectCommand))
恒定速度 运动系统当前以恒定速度移动或处于停止状态。

(<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity))
正在加速 运动系统正在加速。

(<TO>.StatusWord.X13 (Accelerating))
正在减速 运动系统正在减速。

(<TO>.StatusWord.X14 (Decelerating))
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状态 说明

运动中断 “MC_GroupInterrupt”命令中止了当前的运动系统运动。

(<TO>.StatusWord.X17 (Interrupted))
定向移动激活 工艺对象有一个定位运动激活。

(<TO>.StatusWord.X15 (OrientationMotion))

参见

“StatusWord”变量（运动机构） (页 2705)
“ErrorWord”变量（运动机构） (页 2708)
“WarningWord”变量（运动机构） (页 2710)

区域状态 (S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断”(Technology object > Diagnostics) 中的“区域

状态”(Status Zones) 诊断窗口来监视工艺对象的工作空间区域和运动机构区域的状态。在线

操作中具有诊断功能。

“区域状态”(Zones Status) 诊断窗口显示在诊断的图形显示中。可以通过工具栏的符号  显
示诊断窗口，然后将该窗口移至图形显示内的所需位置。

“区域状态”

“工作区域”和“运动区域”表显示各个区域的状态。为此，将显示以下符号：

符号 说明

未定义区域。

该区域未激活。

该区域已激活。

超出该区域范围。

可以使用诊断图形显示中的工具栏符号  显示和隐藏所有区域。此外，当图标  处于活动

状态时，可以使用符号  显示和隐藏区域。

参见

诊断结构 (页 2598)
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运动和工具 (S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断”(Technology object > Diagnostics) 中的“运动

和工具”(Motion and Tools) 诊断窗口来监视工艺对象的轨迹运动和工具。在线操作时可使用

诊断功能。

“运动和工具”(Motion and Tools) 诊断窗口显示在诊断的图形显示中。可以通过工具栏的符号 
 显示诊断窗口，然后将该窗口移至图形显示内的所需位置。

“运动和工具”

下表列出了运动和工具的参数的含义：

状态 说明

轨迹动态值  
 将轨迹动态限制为

轴动态

动态调整

(<TO>.StatusPath.DynamicAdaption)
速度 当前轨迹速度（设定值参考）

(<TO>.StatusPath.Velocity)
加速度 当前轨迹加速度（设定值参考）

(<TO>.StatusPath.Acceleration)
定向速度 产生的定向速度

(<TO>.StatusPath.OrientationVelocity)
超驰 速度规范的修正百分比值

运动控制指令中设置的速度设定值或运动控制面板上的速度设定值

与超驰信号发生叠加，并以百分比的形式进行修正。允许使用以下

值作为速度校正：

• 轨迹运动：0.0% 到 200.0%
• sPTP 运动：0.0% 到 100.0%
(<TO>.Override.Velocity)

作业序列  
 现有作业 作业序列中运动系统工艺对象的当前作业数。

(<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfCommands)
准备好的作业 作业序列中运动系统工艺对象的已准备作业数。

(<TO>.StatusMotionQueue.NumberOfPreparedCommands)
已准备作业（距离）  
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状态 说明

 总轨迹长度 线性和圆周轨迹运动的总轨迹长度

(<TO>.StatusPath.TotalPathLength)
以下各项的总和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离

• 运动作业的剩余距离

• 作业序列中所有作业的计算距离

累积轨迹长度 线性和圆周轨迹运动的累积轨迹长度

(<TO>.StatusPath.AccumulatedPathLength)
以下各项的总和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离

当前工具  
 当前工具 当前选择的工具

(<TO>.StatusTool.ActiveTool)
在 FCS 中的工具零点  
 x 位置 法兰坐标系 (FCS) 中当前工具标架的 x 坐标

(<TO>.StatusTool.Frame[1].x)
 y 位置 FCS 中当前工具标架的 y 坐标

(<TO>.StatusTool.Frame[1].y)
 z 位置 FCS 中当前工具标架的 z 坐标

(<TO>.StatusTool.Frame[1].z)
 旋转 A FCS 中当前工具标架的 A 坐标

(<TO>.StatusTool.Frame[1].a)
 旋转 B FCS 中当前工具标架的 B 坐标

(<TO>.StatusTool.Frame[1].b)
 旋转 C FCS 中当前工具标架的 C 坐标

(<TO>.StatusTool.Frame[1].c)
接头  
 J1...J6 速度设定值 接头 J1 到 J6 的速度设定值

(<TO>.JointData.J[1…6].Velocity)
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状态 说明

 J1...J6 加速度设定

值

接头 J1 到 J6 的当前加速度设定值

(<TO>.JointData.J[1…6].Acceleration)
传送带跟踪  
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状态 说明

 OCS1 … 3 当前耦合的 OCS 1、2 或 3
 
 
耦合的工艺对象 用于主动传送带跟踪的工艺对象

支持主值的工艺对象包括：

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

• 引导轴代理

(<TO>.StatusConveyor[1..3].ConveyorBelt)
传送带位置 工艺对象的传送带位置

(<TO>.StatusConveyor[1..3].BeltPosition)
OCS 沿 x 轴方向

的位置

OCS 在传送带上沿 x 轴方向的位置

(<TO>.StatusConveyor[1..3].ObjectPosition)
传送带跟踪状态 传送带跟踪状态 

(<TO>.StatusConveyor[1..3].TrackingState)
OCS 未分配 OCS 未分配给支持主值的工艺对象。

(<TO>.StatusConveyor[1..3].TrackingState = 0)
OCS 已分配 运动控制指令“MC_TrackConveyorBelt”已完成，

OCS 将被分配给支持主值的工艺对象。可发送已

跟踪 OCS 中的第一个轨迹运动作业。

(<TO>.StatusConveyor[1..3].TrackingState = 1)
TCP 同步到 OCS OCS 将被分配给支持主值的工艺对象。已跟踪 

OCS 中的第一个轨迹运动作业处于活动状态。

(<TO>.StatusConveyor[1..3].TrackingState = 2)
TCP 跟随 OCS 将 OCS 分配给支持主值的工艺对象。 

到达 OCS 的位置。运动系统根据 OCS 的位置移

动。

(<TO>.StatusConveyor[1..3].TrackingState = 3)
TCP 与 OCS 取消

同步

通过 WCS 中的运动作业或未跟踪 OCS 来结束已跟

踪 OCS 中运动系统的运动。运动作业完成后，

“TrackingState”变为 0，并且不再通过产品位置跟

踪 OCS。
(<TO>.StatusConveyor[1..3].TrackingState = 4)
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参见

诊断结构 (页 2598)

位置 (S7-1500T)
在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 诊断”(Technology object > Diagnostics) 中的“位

置”(Positions) 诊断窗口来监视工艺对象的位置值。在线操作时可使用诊断功能。

“位置”(Positions) 诊断窗口显示在诊断的图形显示中。可以通过工具栏的符号  显示诊断窗

口，然后将该窗口移至图形显示内的所需位置。

有关可用功能的说明，请参见“监视和比较位置值 (页 2581)”部分。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2607



“位置”

下表列出了位置信息的含义：

状态 说明

坐标系 1 参考坐标系

• 在“诊断”(Diagnostics)、“校准”(Calibration) 和“运动系统轨

迹”(Kinematics trace) 中，此字段显示之前在工具栏中选择的坐

标系。 
• 在“调试”(Commissioning) 中，此字段显示之前在运动系统控制

面板中选择的坐标系。 
• 在工具栏中选择运动系统坐标系 (KCS) 时，“位置”(Positions) 窗

口、“校准”(Calibration) 和“运动系统轨迹”(Kinematics trace) 
中将显示 WCS。 

 x 位置 设定坐标系中当前工具的 x 坐标

(<TO>.Tcp.x; <TO>.TcpInOcs[1..3].x.Position)
y 位置 设定坐标系中当前工具的 y 坐标

(<TO>.Tcp.y; <TO>.TcpInOcs[1..3].y.Position)
z 位置 设定坐标系中当前工具的 z 坐标

(<TO>.Tcp.z; <TO>.TcpInOcs[1..3].z.Position)
旋转 A 设定坐标系中当前工具的 A 坐标

(<TO>.Tcp.a; <TO>.TcpInOcs[1..3].a.Position)
旋转 B 设定坐标系中当前工具的 B 坐标

(<TO>.Tcp.b; <TO>.TcpInOcs[1..3].b.Position)
旋转 C 设定坐标系中当前工具的 C 坐标

(<TO>.Tcp.c; <TO>.TcpInOcs[1..3].c.Position)
坐标系 2 参考坐标系

在下拉列表中，可选择一个附加坐标系，从而在该坐标系中显示当

前工具的实际位置。
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状态 说明

 WCS、OCS1、
OCS2、OCS3

 

 x 位置 设定坐标系中当前工具的 x 坐标

(<TO>.Tcp.x; <TO>.TcpInOcs[1..3].x.Position)
y 位置 设定坐标系中当前工具的 y 坐标

(<TO>.Tcp.y; <TO>.TcpInOcs[1..3].y.Position)
z 位置 设定坐标系中当前工具的 z 坐标

(<TO>.Tcp.z; <TO>.TcpInOcs[1..3].z.Position)
旋转 A 设定坐标系中当前工具的 A 坐标

(<TO>.Tcp.a; <TO>.TcpInOcs[1..3].a.Position)
旋转 B 设定坐标系中当前工具的 B 坐标

(<TO>.Tcp.b; <TO>.TcpInOcs[1..3].b.Position)
旋转 C 设定坐标系中当前工具的 C 坐标

(<TO>.Tcp.c; <TO>.TcpInOcs[1..3].c.Position)
MCS  
 A[1..6] 轴 A[1..6] 的当前位置设定值

(<TO>.Position)
JCS  
 J[1..6] 接头 J[1..6] 的当前位置设定值

(<TO>.JointData.J[1..6].Position)

参见

诊断结构 (页 2598)

6.1.5.8 运动轨迹 (S7-1500T)

运动轨迹具有以下功能：

• 对工具中心点 (TCP) 和对象坐标系 (OCS) 的当前运动进行 3D 可视化

• 记录、播放和保存运动系统的运动

• 导出和导入记录
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可以在项目树的“工艺对象 > 运动系统轨迹”(Technology object > Kinematics trace) 下找到

运动系统工艺对象的运动系统轨迹。

定义记录的参数值 (S7-1500T)
在“工艺对象 > 运动系统轨迹 > 组态”(Technology object > Kinematics trace > Configuration) 
下指定要记录的参数值

设置采样

要组态记录的时长，请执行以下操作步骤：

1. 在“记录时间”(Time of recording) 下拉列表中，选择以下 OB 之间所需的记录时间：

– MC-Servo
– MC-Interpolator

2. 在“全部记录”(Record all) 下拉列表中，选择所需的记录间隔值：

– 以周期为单位的规范

– 以秒为单位的规范

3. 计算得到的 大记录时长值显示在“ 大记录时长”(Max. recording duration) 字段。
如果在“记录全部”(Record all) 字段中更改记录间隔，则 大记录时间会发生变化。

4. 要将记录时长设置为所允许的 大值，请选中“使用 大记录时长”(Use max. recording 
duration) 复选框。

5. 在“记录时长 (a)”(Recording duration (a)) 下拉列表中，选择记录所需的记录时长显示类型：

– 以秒为单位 
– 样本数量

设置触发器

要组态记录启动，请执行以下操作步骤：

1. 在“触发模式”(Trigger mode) 下拉列表中，选择记录所需的触发模式：

– 立即记录

装入组态后立即开始记录。

– 变量触发

系统等待用于触发记录的触发事件。 
2. 在“触发变量”(Trigger tag) 字段中，选择“BOOL”数据类型的变量。
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3. 在“事件”(Event) 下拉列表中，选择要用作触发事件的所需事件：

– 上升沿

– 下降沿

4. 在“预触发 (b)”(Pretrigger (b)) 下拉列表中，为您的记录选择合适的预触发：

– 以秒为单位 
– 样本数量

“预触发”用于记录触发事件开始之前已经存在的测量点。触发事件发生后，记录会立即显示
在图形视图中。

选择要记录的轨迹

要选择记录轨迹，请执行以下操作步骤：

1. 选择记录运动系统轴设定值位置时是否应一起记录工具中心点 (TCP) 的坐标。可采用以下方
式：

– 工具中心点 (TCP) 和运动系统

如果激活此选项，将记录 TCP 的坐标和运动系统轴的设定位置。播放记录时将显示 TCP 
的运动和运动系统轴的运动。

– 工具中心点 (TCP)
如果激活此选项，将只记录 TCP 的坐标。播放记录时将显示 TCP 的运动，不显示运动

系统轴的运动。

2. 选择要记录的对象坐标系 (OCS)。
– OCS 1 标架

– OCS 2 标架

– OCS 3 标架

每个运动系统轨迹的信号 大数

在运动系统轨迹中 多可记录 64 组信号。下表描述了轨迹所需的信号数量。 

运动系统类型 轨迹 所需信号数量

 2D 工具中心点 (TCP) 和运动系统 4
工具中心点 (TCP) 2
 每个 OCS 3

2D（带定位功能） 工具中心点 (TCP) 和运动系统 6
工具中心点 (TCP) 3
 每个 OCS 2
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运动系统类型 轨迹 所需信号数量

 3D 工具中心点 (TCP) 和运动系统 6
工具中心点 (TCP) 3
 每个 OCS 6

3D（带定位功能） 工具中心点 (TCP) 和运动系统 8
工具中心点 (TCP) 4
 每个 OCS 4

3D（带 2 个定位功

能 A、B）
工具中心点 (TCP) 和运动系统 10
工具中心点 (TCP) 5
 每个 OCS 4

3D（带 3 个定位功

能）

工具中心点 (TCP) 和运动系统 12
工具中心点 (TCP) 6
 每个 OCS 6

带中央机械手的 6 
轴铰接臂

工具中心点 (TCP) 和运动系统 12
工具中心点 (TCP) 6
 每个 OCS 6

记录的轨迹越多， 大记录持续时间就越短，每条轨迹的样本数就越少。

记录列表 (S7-1500T)
记录列表以制表编辑器形式显示在图形显示下方。该列表包含以下记录：

• 当前记录

• 为所选工艺对象保存的所有记录

记录按行显示。
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功能 
记录列表中提供以下功能：

• 保存和删除记录 (页 2615)
• 显示记录的轨迹

还可以展开记录所在的行，以显示记录的所有轨迹。

• 在图形显示中显示和隐藏轨迹

用于显示和隐藏轨迹的按钮具有以下功能（具体取决于状态）：

按钮 状态和功能

隐藏记录或轨迹。

显示隐藏的记录或轨迹。

部分显示和隐藏记录的轨迹。

显示记录或轨迹。

隐藏记录或轨迹

记录和播放运动系统的动作 (S7-1500T)
对于记录，使用在“工艺对象 > 运动系统轨迹 > 组态”(Technology object > Kinematics trace 
> Configuration) 下设置的值

切换为实时显示

可在在线模式下使用  图标显示运动系统的当前运动或位置。如果选择已保存的记录或当

前正在播放记录，则表示实时显示的按钮处于激活状态。在离线模式下以及无可用记录的情

况下，实时显示功能无效。 

要求

• 已在“工艺对象 > 运动系统轨迹 > 组态”(Technology object > Kinematics trace > 
Configuration) 下组态运动系统轨迹。

记录运动系统的运动

要记录运动系统的运动，请按以下步骤操作：

1. 单击工具栏中的  与设备建立在线连接。
运动系统轨迹功能可以建立设备在线连接。如果在线和离线轨迹组态不同，则轨迹组态将加
载到设备。

2. 要开始记录，请单击工具栏中的符号 。
如果直接启动记录，而不提前建立在线连接（步骤 1），则会自动建立在线连接。
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3. 移动运动系统。

4. 要停止记录，请单击工具栏上的符号 。
将保持当前的记录和组态，直到“运动系统轨迹”关闭为止。开始新的记录时，当前记录将
被覆盖。

播放运动系统的运动

要播放运动系统的运动，请按以下步骤操作：

1. 如果激活了实时显示，请通过单击符号  关闭实时显示。

2. 要显示轨迹，请单击相应记录的  这一符号。
图形显示会显示记录的完整轨迹。

3. 要播放所选记录，请单击图形显示底部的符号 。
播放所选的记录。

4. 要调整播放速度，请更改记录播放工具栏中速度滚动条的位置。 

5. 可使用以下按钮跳转到记录中的某些位置：

按钮 功能

 跳转回所选记录的开头。

 在所选记录中逐步向后跳转。

 在所选记录中逐步向前跳转。

 跳转到所选记录的结尾。

6. 要暂停记录，请单击记录播放工具栏中的符号 。

7. 要停止记录，请单击记录播放工具栏中的符号 。

显示 TCP 方向

使用  按钮在运动系统轨迹中显示或隐藏 TCP 方向的轨迹。

显示和比较位置值

在运动系统轨迹中，可通过“位置”(Positions) 窗口监视工艺对象的位置值或比较两个不同

参考坐标系中的位置值。 
此外，还可以直接在轨迹上查看位置值。

有关可用功能的说明，请参见“监视和比较位置值 (页 2581)”部分。
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保存和删除记录 (S7-1500T)

保存记录

可保存当前记录。保存的记录包含以下数据：

• 运动系统类型

• 以下三项的坐标：

– 运动系统

– 工具中心点 (TCP)
– 对象坐标系 (OCS)

• 进行记录时的有效在线几何形状

要调整和保存记录，请按照下列步骤操作：

1. 在“当前记录”(Current recording) 区域的“名称”(Name) 列中，输入记录的名称。

2. 在“颜色”(Color) 列中，选择轨迹所需的颜色。

3. 如有需要，在“注释”(Comment) 列中输入注释。

4. 要保存当前记录，请单击“当前记录”(Current recording) 区域中的符号 。
该记录将插入到制表编辑器的“已保存记录”(Saved recordings) 区域中。

说明

多可保存 20 条记录。

制表编辑器 多可以保存 20 条记录。 
要保存更多记录，请删除不再需要的记录。

删除已保存的记录

要删除记录，请按以下步骤操作：

1. 要删除记录，请单击“已保存记录”(Saved recordings) 区域中相应行上的符号 。
随即将删除记录。

说明

无法单独删除轨迹。

无法单独删除轨迹。删除一条记录时，将删除其中包含的所有轨迹。
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导入和导出记录 (S7-1500T)
可以选择将记录导出为 *.ltr 或 *.csv 文件格式的测量值。导出的文件包含 TCP 位置值、OCS 
位置值和运动系统工艺对象组态。可选择导出以下各值：

• 工艺版本 V7.0 或以下版本：轴位置值

• 工艺版本 V7.0 及更高版本：接头位置值

可以将导出的 *.ltr 文件重新导入到运动系统轨迹中。测量值下保存的记录无法再次导入到

运动系统轨迹中。

将记录导出为文件

要导出记录，请执行如下操作：

1. 从记录列表中选择要导出的记录。

2. 单击工具栏中的符号 。
随即将打开“导出记录”(Export recording) 对话框。

3. 选择“*.csv”或“*.ltr”作为文件格式。

4. 选择存储位置。

5. 单击“保存”(Save)。
随即将导出并保存文件。

将记录导入为文件

导入记录的操作步骤如下：

1. 单击工具栏中的符号 。
随即将打开“导入记录”(Import recording) 对话框。

2. 在相应文件夹中，选择要导入的“*.ltr”文件格式的文件。

3. 单击“打开”(Open) 按钮。
随即将导入文件。记录将显示在制表编辑器的已保存记录下。

将记录保存为测量值

使用轨迹时，您可以扩展评估选项，以详细分析运动系统的运动。

要将记录保存为测量值，请按以下步骤操作：

1. 选择当前记录或已保存的记录。

2. 单击工具栏中的符号 。
将该记录保存在“轨迹 > 测量值”(Traces > Measurements) 下。

3. 打开轨迹中“轨迹 > 测量值”(Traces > Measurements) 下存储的记录。
记录的参数显示在轨迹中。
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6.1.5.9 校准 (S7-1500T)

在校准过程中，将运动系统移动到相关点，并使用这些位置值来确定对象坐标系 (OCS) 在世

界坐标系 (WCS) 中的确切位置、检查 WCS 中的预定义 OCS 或定义工作空间区域。 
在“工艺对象 > 校准”(Technology object > Calibration) 下打开校准。

或者，可以打开以下类型的校准：

• 要校准对象坐标系，请在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 对象坐标系”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Object coordinate systems) 下选择对象坐标系，

然后单击符号 。

• 要校准工作空间区域，请转到“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 区域 > 工作空间区

域”(Technology object > Configuration > Extended Parameters > Zones > Workspace 
zones)，然后单击相应工作空间区域行中的符号 。

要求

运动系统工艺对象已正确组态并连接。

结构

校准分为两个视图：

• 对象坐标系

• 工作空间区域

每个视图分为以下区域：

• 组态部分 (页 2617)
• 3D 可视化 (页 2617)和控制板 (页 2579)
• 运动系统控制面板 (页 2582)

使用 3D 显示进行校准 (S7-1500T)
3D 显示在校准期间提供视觉支持。根据组态的校准方法，以图形方式显示以下值：

• 组态的点和角度

• 参考线

• OCS 与原点的偏移

• TCP 的当前位置
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• 以图形方式突出显示的有效校准点

• 活动和非活动工作空间区域

此外，还可以使用以下 3D 可视化功能进行校准：

• 操作区域显示 (页 2579)
• 选择校准值 (页 2577)
• 监视和比较位置值 (页 2581)
在组态区与中，选择校准方法，并设置校准所需的所有参数。

组态区域的结构因对象坐标系的校准、工作空间区域的校准以及所选校准方法的不同而有所

不同。

• 组态对象坐标系校准 (页 2621)
• 组态工作空间区域校准 (页 2640)

移动运动系统进行校准 (S7-1500T)
可移动运动系统进行校准，操作方法如下：

• 使用控制板在 3D 视图中移动工具中心点

另请参见“操作方向键 (页 2579)”部分。

• 在线移动实际运动系统

通过控制面板在“点动”或“点动到目标位置”模式下在线移动实际运动系统。在 3D 视
图中，可以看到运动系统模型的运动。

要在“点动到目标位置”模式下指定目标位置，可通过控制板确定坐标，或直接在控制

面板中输入坐标。

运动系统控制面板的功能在“调试 (页 2582)”部分中介绍。

显示进度和状态 (S7-1500T)
在校准方法的组态区域中显示值输入的进度和注释。 
将根据“三点”和“两点”法检查输入的校准值。可将 OCS 中两点之间的距离与 WCS 中两

点之间的距离进行比较。使用“单点法”时，无需比较点。 
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如果输入的内容仍不完整，状态指示灯将显示为红色。根据您的输入，状态指示灯将显示以

下内容：

• 对于“三点” (页 2623)校准方法

– WCS 和 OCS 中三角形的角，小于 20°
– WCS 和 OCS 中的点彼此之间的偏差大于 5%

• 对于“两点” (页 2621)校准方法

– WCS 和 OCS 中的点彼此之间的偏差大于 5%
每个正确的设定点都以绿色显示在进度显示中。

如果您输入的内容完整无误，状态指示灯将以绿色显示“已完成”(Finished)。可以接受组态

中的值。

设置点 (S7-1500T)
要设置点，请使用以下输入选项：

• 手动输入位置

• 应用 TCP 位置

• 将坐标与 TCP 位置耦合

在字段中显示的每个值都是以下坐标系中的位置值：

• 校准对象坐标系：WCS 或所选对象坐标系（在各个点的调整范围内标记）

• 校准工作空间区域：工作空间区域的坐标系（在区域属性中选择）

手动输入位置

1. 在相应字段中输入工作空间区域在 x、y 和 z 方向的位置。

应用 TCP 位置

要采用 TCP 的当前位置值，请按以下步骤操作：

1. 将运动系统移至某个位置。
可以在“位置”(Positions) 窗口中监视当前位置值。

2. 要采用 TCP 的当前位置值，请单击符号 。

– 要应用位置的所有坐标，请单击点的区域中 高和更高级别的符号。

– 要单独应用坐标或位置的角度，请单击表示坐标或角度的字段旁边的符号。

TCP 的位置值显示在所选字段中。由位置值定义的旋转角度显示在图形视图中。
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将坐标与 TCP 位置耦合

1. 要将坐标关联到 TCP，请单击符号 。

– 要耦合位置的所有坐标，请单击点的区域中 高和更高级别的符号。

– 要耦合单个坐标或角度，请单击表示坐标或角度的相应字段旁的符号。

符号变为 ，并且位置值耦合到 TCP。坐标的相应字段无效。

2. 将运动系统移至某个位置。 
移动运动系统时，耦合坐标的相应字段中将显示 TCP 的当前值。由位置值定义的旋转角度显
示在图形视图中。

3. 要将坐标与 TCP 解耦，请单击符号 。

– 要解耦位置的所有坐标，请单击点的区域中 高和更高级别的符号。

– 要解耦单个坐标或角度，请单击表示坐标或角度的相应字段旁的符号。

坐标的相应字段可再次编辑。

4. 要采用 TCP 的当前位置值或角度，请单击符号 。
TCP 的位置值显示在所选字段中。应用的角度显示在图形视图中。

参见

应用或复位值 (页 2620)

应用或复位值 (S7-1500T)

应用值

如果输入了新的校准值，并且“状态指示灯”为绿色，则可以单击“应用值”(Apply values) 
按钮。校准后的值将应用于组态。如果对已定义的区域进行校准并采用校准后的值，则先前

定义的值将被覆盖。

一旦在组态中成功应用校准后的值，“应用值”(Apply values) 按钮就会变为非激活状态。

复位值

使用“复位值”(Reset values) 按钮，可复位输入的校准值。
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校准对象坐标系 (S7-1500T)

组态对象坐标系校准 (S7-1500T)

要求

运动系统工艺对象已正确组态并连接。

选择对象坐标系 
1. 从下拉列表中选择一个 OCS。 

选择校准方法 
在下拉列表中选择一种校准方法。

根据运动系统的类型，可以按如下所述使用校准方法：

运动系统类型 定义 OCS /
检查 OCS 位置

校准方法

2D 移动 OCS 两点 (页 2621)
移动 OCS 并绕 y 轴旋转 移动并绕 y 轴旋转 (页 2622)

2D（带定位功能） 移动 OCS 单点 (页 2622)
3D、带 3 个定位功能的 
3D 和
带中央机械手的 6 轴铰

接臂

移动 OCS 三点 (页 2623)
移动 OCS 并绕一个轴旋转 • 三点 (页 2623)

• 移动并旋转 (页 2623)
移动 OCS 并绕两个轴旋转 • 三点 (页 2623)

• 平面 (页 2623)
带定位功能的 3D 和
带 2 个定位功能 A、B 
的 3D

移动 OCS 两点 (页 2621)
移动 OCS 并绕 z 轴旋转 移动并绕 z 轴旋转 (页 2624)

使用“两点”校准方法移动 OCS (S7-1500T)
要移动对象坐标系 (OCS) 的原点并定义 OCS 的位置，请使用“两点”校准方法。

“两点”校准方法

使用此方法，可以移动 OCS 原点或检查已定义 OCS 在 WCS 中的位置。 
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校准方法假定可以到达运动系统的工具中心点 (TCP) 的定义点。

使用此方法，可以基于 2 个点校准 OCS。使用菜单“1. 设置点 1”(1. Set point 1) 中的第一项

来定义 OCS 原点。 
在以下部分定义第二个点：“2.设置点 2”(2. Set point 2) 菜单，如下所示：

• 对于 2D 运动系统：在 xz 平面上定义一个点

• 对于带定位功能或 2 个定位功能的 3D 运动系统：在 xy 平面上定义一个点。将从第一个

点自动应用 z 坐标，并且无法更改第二个点的 z 坐标。

在 WCS 和 OCS 中输入的点各自形成一条轨迹。该方法比较 WCS 和 OCS 中两个距离的长度

和位置。如果两个距离之间的偏差大于 5%，则在状态显示中显示为红色。如果输入的内容

不完整，也会在状态显示中显示为红色。 
要将 OCS 在 WCS 中的实际位置与组态的 OCS 标架进行比较，请将运动系统移至相应的点。

移动 OCS 并绕 y 轴旋转 (S7-1500T)
要移动对象坐标系 (OCS) 的原点并定义 OCS 的位置，请使用“移动并绕 y 轴旋转”校准方法。

“移动并绕 y 轴旋转”校准方法

使用此方法，可以将 OCS 原点移动到某个点，并将 OCS 绕 y 轴旋转一定角度。

在菜单“1. 移动 OCS 的原点”(1. Move origin of OCS) 中，定义 OCS 原点的新位置。 
在第二步中，可以在菜单“2. 绕一个坐标轴旋转 OCS”(2.Rotate OCS around one coordinate 
axis)。首先从“围绕旋转” (Rotate around) 下拉列表中选择 x 轴或 z 轴。这决定了哪个轴应

该绕 y 轴旋转。然后将运动系统移动到选定坐标轴在旋转后应该通过的点。在“角度”(Angle) 
字段中，接受 TCP 的值，从而定义选定坐标轴和 OCS 的旋转角度。

使用“一点”校准方法移动 OCS (S7-1500T)
要移动对象坐标系 (OCS) 的原点并定义 OCS 的位置，请使用“单点”校准方法。

“单点”校准方法

使用此方法，可以移动 OCS 原点或检查已定义 OCS 在 WCS 中的位置。

校准方法假定可以到达运动系统的工具中心点 (TCP) 的定义点。

使用此方法，可以基于一个点校准 OCS。在菜单“1. 设置点 1”(1. Set point 1) 中，定义该点在 
WCS 中的 x 和 z 坐标。然后在 OCS 中输入相应的坐标。
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该方法检查是否已经输入点的所有坐标。如果输入的内容仍不完整，状态指示灯将显示为红

色。

要将 OCS 在 WCS 中的实际位置与组态的 OCS 标架进行比较，请将运动系统移至相应的点。

移动 OCS 并绕一个轴或两个轴旋转 (S7-1500T)
使用以下校准方法之一来移动对象坐标系 (OCS) 的原点并定义 OCS 的位置：

• 移动并旋转

• 三点

• 平面

使用“移动并旋转”校准方法，可以绕 1 个轴旋转 OCS。如果希望绕第二个轴旋转 OCS，请

使用“三点”或“平面”校准法。

“三点”校准方法

使用此方法，可以：

• 移动 OCS 原点并绕 2 个轴旋转 OCS。
• 检查已定义 OCS 在 WCS 中的位置。

校准方法假定可以到达运动系统的工具中心点 (TCP) 的定义点。

使用此方法，可以基于 3 个点校准 OCS。定义点在 WCS 中的坐标。然后在 OCS 中输入相应

的坐标。

在 WCS 和 OCS 中输入的点各自形成一个三角形。该方法比较两个三角形的角度和边长。

检查的状态可为您提供有关信息准确性的反馈。根据您的输入，状态指示灯将显示以下内容：

• WCS 和 OCS 中三角形的角，小于 20° 
• WCS 和 OCS 中的点彼此之间的偏差大于 5%
• 三角形边长的符合度误差大于 5%
如果输入的内容不完整，也会在状态显示中显示为红色。 
如果这两个三角形都在公差范围内，则通过 3 个点定义 OCS 的位置。

要将 OCS 在 WCS 中的实际位置与组态的 OCS 标架进行比较，请将运动系统移至相应的点。

“移动并旋转”校准方法

使用此方法，可以将 OCS 原点移动到某个点，并将 OCS 绕三个坐标轴之一旋转一定角度。
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在菜单“1. 移动 OCS 的原点”(1. Move origin of OCS) 中，定义 OCS 原点的新位置。 
在第二步中，可以在菜单“2. 绕一个坐标轴旋转 OCS”(2.Rotate OCS around one coordinate 
axis)。首先，在“围绕旋转”(Rotate around) 下拉列表中选择 OCS 旋转时所围绕的坐标轴

（x、y 或 z 轴）。然后，在“要旋转的轴”(Axis to rotate) 下拉列表中选择要绕先前选择的坐

标轴旋转的坐标轴。 后，将运动系统移动到第二步中选择的坐标轴在旋转后应该通过的点。

在“角度”(Angle) 字段中，接受 TCP 的值，从而定义选定坐标轴和 OCS 的旋转角度。

“平面”校准方法

使用此方法，可以将 OCS 原点移动到某个点，并将 OCS 绕 2 个坐标轴旋转 2 个角度。

在菜单“1. 移动 OCS 的原点”(1. Move origin of OCS) 中，定义 OCS 原点的新位置。 
在第二步中，可以在菜单“2. 将坐标轴旋转到 TCP”(2.Rotate coordinate axis to TCP) 中定义 
OCS 的第一次旋转。在“轴”(Axis) 下拉列表中，首先选择要旋转到 TCP 的坐标轴（x、y 或 z 
轴）。然后将运动系统移动到选定坐标轴在旋转后应该通过的点。采用 TCP 的值来定义所选

坐标轴和 OCS 的旋转角度。

在 后一步中，可以在菜单“将平面横跨在两个坐标轴上”(Span plane over two coordinate 
axes) 中定义 OCS 的第二次旋转。首先从“平面”(Plane) 下拉列表中选择一个平面，该平面

横跨在先前旋转的坐标轴和第二个坐标轴之间。然后将运动系统移动到横跨平面应该通过的

点。采用 TCP 的值来定义所选坐标轴和 OCS 的旋转角度。

移动 OCS 并绕 z 轴旋转 (S7-1500T)
要移动对象坐标系 (OCS) 的原点并定义 OCS 的位置，请使用“移动并绕 z 轴旋转”校准方法。

“移动并绕 z 轴旋转”校准方法

使用此方法，可以将 OCS 原点移动到某个点，并将 OCS 绕 z 轴旋转一定角度。

在菜单“1. 移动 OCS 的原点”(1. Move origin of OCS) 中，定义 OCS 原点的新位置。 
在第二步中，可以在菜单“2. 绕一个坐标轴旋转 OCS”(2.Rotate OCS around one coordinate 
axis)。首先从“围绕旋转” (Rotate around) 下拉列表中选择 x 轴或 y 轴。这决定了哪个轴应

该绕 y 轴旋转。然后将运动系统移动到选定坐标轴在旋转后应该通过的点。在“角度”(Angle) 
字段中，接受 TCP 的值，从而定义选定坐标轴和 OCS 的旋转角度。
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示例 (S7-1500T)

简介 (S7-1500T)
以下示例说明了如何使用不同的校准方法来校准对象坐标系。

该示例关于以下应用。运动机构将产品堆放在托盘上。产品有四种不同的形状，托盘根据周

围区域的不同在每种情况下重新定位。托盘的位置由 OCS 1 标架描述。基于与位置相关的

几个细节，校准确定位置改变后 OCS 1 标架的位置。

为了说明所有校准方法，使用不同类型的笛卡尔门户运动机构执行以下示例。

运动机构 托盘的新位

置

使用的校准方法 示例

2D 笛卡尔门户 位置 1 两点 移动 OCS 1 (页 2630)
2D 笛卡尔门户（带定位

功能）

单点

2D 笛卡尔门户 位置 2 移动并绕 y 轴旋转 移动 OCS 1 并绕 y 轴旋转 
(页 2632)3D 笛卡尔门户 移动并旋转

3D 笛卡尔门户 位置 3 移动并旋转 移动 OCS 1 并绕 z 轴旋

转。 (页 2634)3D 笛卡尔门户（带定位

功能）

移动并绕 z 轴旋转

3D 笛卡尔门户 位置 4 • 三点

• 平面

移动 OCS 1 并绕 z 轴和 y 
轴旋转它 (页 2636)

托盘

托盘的尺寸如下：

• 宽度：800.0 mm
• 高度：144.0 mm
• 深度：1200.0 mm
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托盘的原点对于所有四个位置都是相同的，并且在 WCS 中的位置如下：

  WCS 中的位置 (mm)
2D 3D

x 600.0 600.0
y 0.0 600.0
z 0.0 0.0
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托盘在每个位置的旋转方式不同。新定位使用以下角度：

• 位置 1
2D 运动机构

① 托盘的原点

3D 运动机构

① 托盘的原点

• 位置 2
2D 运动机构

① 托盘的原点

② 使用角度 B 旋转

3D 运动机构
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① 托盘的原点

② 使用角度 B 旋转
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• 位置 3

① 托盘的原点

② 使用角度 A 旋转

• 位置 4

① 托盘的原点

② 使用角度 A 进行第一次旋转

③ 使用角度 B 进行第二次旋转

位置 角度

A B C
1 0° 0° 0°
2 0° -45° 0°
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位置 角度

A B C
3 45° 0° 0°
4 45° 30° 0°

运动机构

执行概述中提到的每种运动机构类型的示例，并输入几何形状的以下值：

参数 2D 运动机构/
具有方向的 2D 运动机构

3D 运动机构/
具有方向的 3D 运动机构

长度 L1 500.0 mm
长度 L2 500.0 mm
长度 L3 - 500.0 mm
法兰长度 FL 100.0 mm
x 小值 -500.0 mm
x 大值 2500.0 mm
y 小值 - 0.0 mm
y 大值 - 2000.0 mm
z 小值 0.0 mm
z 大值 1000.0 mm

如果想要使用不同的运动机构，则在定义运动机构的几何参数时考虑托盘的位置和尺寸。确

保运动机构可以访问所有点。

移动 OCS 1 (S7-1500T)

简介

在 WCS 中沿 x 轴方向移动托盘。托盘边缘的两个转角点用于确定 OCS 1 标架的新位置。

托盘第一个转角的位置定义了 OCS 1 的原点。通过托盘第二个转角的位置，可以使用“两点”

校准方法确定 WCS 中 OCS 1 的一个附加点。

校准使用以下方法：

• 2D 运动系统：“两点”校准方法

• 带定位功能的 2D 运动系统：“单点”校准方法
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示例中使用的点的坐标

  WCS 中的位置 (mm) OCS 中的位置 (mm)
√ z √ z

① 托盘转角上的点 P1 600.0 144.0 0.0 0.0
② 托盘转角上的点 P2 1800.0 144.0 1200.0 0.0

2D 运动系统：“两点”校准方法

托盘边缘的两个转角点用于确定 OCS 1 标架的新位置。

托盘第一个转角的位置定义了 OCS 1 的原点。第二个托盘转角的位置可用于确定另一个点在 
WCS 中的位置。

1. 选择对象坐标系“OCS 1”。
2. 在下拉列表中选择“两点”(Two-point) 校准方法。

按如下步骤定义 OCS 1 的原点：

1. 将运动系统移动到托盘上的点 P1 ①。

2. 通过单击“WCS 中的位置”(Position in WCS) 字段旁边的符号 ，接受 TCP 在 WCS 中的位置坐
标。

3. 输入点 P1 ① 在 OCS 中的位置的值。
已经定义了 OCS 1 的原点。
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按如下步骤定义点 P2 ②：

1. 将运动系统移动到托盘上的点 P2 ②。

2. 通过采用 TCP 的当前位置值定义点 P2 ② 在 WCS 中的坐标。单击“WCS 中的位置”(Position in 
WCS) 字段旁边的符号  。

3. 对于点 P2 ②，输入在 OCS 中的位置的值。

因此，OCS 的位置被明确确定，并且“应用值”(Apply values) 按钮处于激活状态。

1. 从校准中接受值用于组态中。 

带定位功能的 2D 运动系统：“单点”校准方法

托盘的一个转角点用于确定 OCS 1 标架的新位置。

托盘转角的位置定义了 OCS 1 的原点。 
1. 选择对象坐标系“OCS 1”。
2. 在下拉列表中选择“单点”(One-point) 校准方法。

按如下步骤定义 OCS 1 的原点：

1. 将运动系统移动到托盘上的点 P1 ①。

2. 通过单击“WCS 中的位置”(Position in WCS) 字段旁边的符号 ，接受 TCP 在 WCS 中的位置坐
标。

3. 输入点 P1 ① 在 OCS 中的位置的值。
已经定义了 OCS 1 的原点。

因此，OCS 的位置被明确确定，并且“应用值”(Apply values) 按钮处于激活状态。

1. 从校准中接受值用于组态中。

移动 OCS 1 并绕 y 轴旋转 (S7-1500T)

简介

托盘已经倾斜。托盘边缘的两个点用于确定 OCS 1 标架的新位置。

托盘转角的位置定义了 OCS 1 的原点。通过托盘边缘上的点确定 OCS 1 的旋转角度。

校准使用以下方法：

• 3D 运动系统：“移动并旋转”校准方法

• 2D 运动系统：“移动并绕 y 轴旋转”校准方法

示例中使用的点的坐标
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① 托盘转角点 P1
② 托盘边缘处的点

旋转的 x 轴现在穿过此点

③ 旋转角度 OCS 1

  WCS 中的位置 (mm)
3D 运动系统 2D 运动系统

x y z x z
① 托盘转角点 498.5 600.0 102.0 498.5 102.0
② 托盘边缘处的点 900.0 600.0 504.0 900.0 504.0

3D 运动系统：“移动并旋转”校准方法

1. 选择对象坐标系“OCS 1”。
2. 在下拉列表中选择“移动并旋转”(Move and rotate) 校准方法。

按如下步骤定义 OCS 1 的原点：

1. 将运动系统移动到托盘上的点 P1 ①。

2. 通过单击“WCS 中的位置”(Position in WCS) 字段旁边的按钮 ，接受 TCP 在 WCS 中的位置坐
标。
已经使用点 P1 ① 定义了 OCS 1 的原点。

按如下步骤定义 OCS 1 的旋转角度 ③：

1. 选择 y 轴作为 OCS 1 旋转时所围绕的坐标轴。

2. 选择 x 轴作为绕 y 轴旋转到 TCP 或点 ② 的坐标轴。

3. 将运动系统移动到托盘边缘处的点 ②。

4. 通过单击角度字段旁边的符号   旋转 OCS 1。
设定旋转角度 ③ 显示在字段中和图形显示中。旋转的 x 轴现在穿过点 ②。
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因此，OCS 1 的位置被明确确定，并且“应用值”(Apply values) 按钮处于激活状态。

1. 从校准中接受值用于组态中。 

2D 运动系统：“移动并绕 y 轴旋转”校准方法

1. 选择对象坐标系“OCS 1”。
2. 在下拉列表中选择“移动并绕 y 轴旋转”(Move and rotate around y) 校准方法。

按如下步骤定义 OCS 1 的原点：

1. 将运动系统移动到托盘上的点 P1 ①。

2. 通过单击“WCS 中的位置”(Position in WCS) 字段旁边的符号 ，接受 TCP 在 WCS 中的位置坐
标。
已经使用点 P1 ① 定义了 OCS 1 的原点。

按如下步骤定义 OCS 1 的旋转角度 ③：

1. 选择 x 轴绕 y 轴的旋转。
通过这种方式，可以指定 x 轴绕 y 轴旋转到 TCP 或点 ②。

2. 将运动系统移动到托盘边缘处的点 ②。

3. 通过单击角度字段旁边的符号   旋转 OCS 1。
设定旋转角度 ③ 显示在字段中和图形显示中。旋转的 x 轴现在穿过点 ②。

因此，OCS 1 的位置被明确确定，并且“应用值”(Apply values) 按钮处于激活状态。

1. 从校准中接受值用于组态中。

移动 OCS 1 并绕 z 轴旋转。 (S7-1500T)

简介

托盘水平旋转。托盘边缘的两个点用于确定 OCS 1 标架的新位置。

托盘转角的位置定义了 OCS 1 的原点。通过托盘边缘上的点确定 OCS 1 的旋转角度。

校准使用以下方法：

• 3D 运动系统：“移动并旋转”校准方法

• 具有方向的 3D 运动系统：“移动并绕 z 轴旋转”校准方法

示例中使用的点的坐标
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① 托盘转角上的点 P1
② 托盘边缘处的点

旋转的 x 轴现在穿过此点

③ 旋转角度 OCS 1

  WCS 中的位置 (mm)
x y z

① 托盘转角上的点 P1 600.0 600.0 144.0
② 托盘边缘处的点 1000.0 1000.0 144.0

3D 运动系统：“移动并旋转”校准方法

1. 选择对象坐标系“OCS 1”。
2. 在下拉列表中选择“移动并旋转”(Move and rotate) 校准方法。

按如下步骤定义 OCS 1 的原点：

1. 将运动系统移动到托盘上的点 P1 ①。

2. 通过单击“WCS 中的位置”(Position in WCS) 字段旁边的符号 ，接受 TCP 在 WCS 中的位置坐
标。
已经使用点 P1 定义了 OCS 1 的原点。

按如下步骤定义 OCS 1 的旋转角度 ③：

1. 选择 z 轴作为 OCS 1 旋转时所围绕的坐标轴。

2. 选择 x 轴作为绕 z 轴旋转到 TCP 或点 ② 的坐标轴。
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3. 将运动系统移动到托盘边缘处的点 ②。

4. 通过单击角度字段旁边的符号   旋转 OCS 1。
设定旋转角度 ③ 显示在字段中和图形显示中。旋转的 x 轴现在穿过点 ②。

因此，OCS 1 的位置被明确确定，并且“应用值”(Apply values) 按钮处于激活状态。

1. 从校准中接受值用于组态中。 

具有方向的 3D 运动系统：“移动并绕 z 轴旋转”校准方法

1. 选择对象坐标系“OCS 1”。
2. 在下拉列表中选择“移动并绕 z 轴旋转”(Move and rotate around z) 校准方法。

按如下步骤定义 OCS 1 的原点：

1. 将运动系统移动到托盘上的点 P1 ①。

2. 通过单击“WCS 中的位置”(Position in WCS) 字段旁边的符号 ，接受 TCP 在 WCS 中的位置坐
标。
已经使用点 P1 ① 定义了 OCS 1 的原点。

按如下步骤定义 OCS 1 的旋转角度 ③：

1. 选择 x 轴绕 z 轴的旋转。
通过这种方式，可以指定 x 轴绕 z 轴旋转到 TCP 或点 ②。

2. 将运动系统移动到托盘边缘处的点 ②。

3. 通过单击角度字段旁边的符号   旋转 OCS 1。
设定旋转角度 ③ 显示在字段中和图形显示中。旋转的 x 轴现在穿过点 ②。

因此，OCS 1 的位置被明确确定，并且“应用值”(Apply values) 按钮处于激活状态。

1. 从校准中接受值用于组态中。

移动 OCS 1 并绕 z 轴和 y 轴旋转它 (S7-1500T)

简介

托盘倾斜且水平旋转。

3D 运动系统：“平面”校准方法

托盘表面上的三个点用于确定 OCS 1 标架的新位置。

通过托盘转角的位置确定 OCS 1 的原点。另外两个点的位置用于确定 OCS 1 的旋转角度。

“平面”校准方法用于进行 3D 运动系统校准。

示例中使用的点的坐标

运动控制
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① 托盘转角点，作为 OCS 1 的原点 
② 托盘边缘处的点

旋转的 x 轴通过的设定点定义 x 轴的旋转角度。

③ x 轴的旋转角度

④ 托盘表面上的点

设定点与前两个点一起定义选定的 xy 平面。

⑤ 通过三个设定点的 xy 平面

  WCS 中的位置 (mm)
x y z

① 托盘转角点 549.1 549.1 124.7
② 托盘边缘点 916.5 916.5 424.7
④ 托盘表面点 633.7 1199.3 424.7

1. 选择对象坐标系“OCS 1”。
2. 在下拉列表中选择“平面”(Plane) 校准方法。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2637



按如下步骤定义 OCS 1 的原点：

1. 将运动系统移动到托盘上的点 P1。
2. 通过单击“WCS 中的位置”(Position in WCS) 字段旁边的符号 ，接受 TCP 在 WCS 中的位置坐

标。
已经定义了 OCS 1 的原点。

按如下步骤定义 OCS 1 的旋转角度：

1. 选择 x 轴作为要旋转到 TCP 或点 ② 的坐标轴。 
2. 将运动系统移动到托盘边缘处的点 ②。

3. 通过单击坐标轴字段旁边的符号  ，旋转 OCS 1。
设定旋转角度显示在图形显示中。

4. 选择将横跨在三个设定点之间的 xy 平面。

5. 将运动系统移动到托盘表面上的点 ④。

6. 要对齐 OCS 1，请单击平面字段旁边的符号  。
横跨的平面显示在图形显示中。

因此，OCS 1 的位置被明确确定，并且“应用值”(Apply values) 按钮处于激活状态。

1. 从校准中接受值用于组态中。 

3D 运动系统：“三点”校准方法

托盘的三个转角点用于确定 OCS 1 标架的新位置。

转角点在 OCS 1 中的位置可以从托盘的尺寸得出。使用“三点”方法确定转角点在 WCS 中
的位置。

通过托盘转角的位置确定 OCS 1 的原点。另外两个转角点的位置用于确定 OCS 1 的旋转角度。

示例中使用的点的坐标

运动控制
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  WCS 中的位置 (mm) OCS 中的位置 (mm)
x y z x y z

托盘转角点 P1 549.1 549.1 124.7 0.0 0.0 0.0
托盘转角点 P2 1283.9 1283.9 724.7 1200.0 0.0 0.0
托盘转角点 P3 -16.6 1114.8 124.7 0.0 800.0 0.0

1. 选择对象坐标系“OCS 1”。
2. 在下拉列表中选择“平面”(Plane) 校准方法。

按如下步骤定义 OCS 1 的原点：

1. 将运动系统移动到托盘转角（点 P1）。

2. 通过单击“WCS 中的位置”(Position in WCS) 字段旁边的符号 ，接受 TCP 在 WCS 中的位置坐
标。

3. 对于点 P1，输入在 OCS 1 中的位置的值。
已经定义了 OCS 1 的原点。

按如下步骤定义 OCS 1 的旋转角度：

1. 将运动系统移动到托盘第二个转角（点 P2）。

2. 通过采用 TCP 的当前位置值定义点 P2 在 WCS 中的坐标。单击“WCS 中的位置”(Position in WCS) 
框旁边的符号  。

3. 对于点 P2，输入在 OCS 中的位置的值。

4. 将运动系统移动到托盘上的点 P3。

运动控制
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5. 通过采用 TCP 的当前位置值定义点 P3 在 WCS 中的坐标。单击“WCS 中的位置”(Position in WCS) 
框旁边的符号  。

6. 对于点 P3，输入在 OCS 中的位置的值。

因此，OCS 的位置被明确确定，并且“应用值”(Apply values) 按钮处于激活状态。

1. 从校准中接受值用于组态中。

校准工作空间区域 (S7-1500T)

组态工作空间区域校准 (S7-1500T)

要求

运动系统工艺对象已正确组态并连接。

组态区域属性 
1. 在“工作空间区域”(Workspace zone) 下拉列表中，选择想要校准的区域。

如果已经通过组态窗口“组态 > 扩展参数 > 区域”(Configuration > Extended parameters > 
Zones) 中的符号   打开区域的校准，则相应区域已经预先选定。如果通过项目树打开校准，
则工作空间区域 1 预先选定。

2. 在“状态”(Status) 下拉列表中，选择激活状态“活动”(Active) 或“非活动”(Inactive)。
如果选择状态“未定义”(Not defined)，则将取消激活用于校准的组态掩码中的所有其它设置。

3. 在“区域类型”(Zone type) 下拉列表中，选择封锁区域或信号区域工作区域类型。

4. 在“几何形状”(Geometry) 下拉列表中，选择长方体、圆柱体或球体形状。

5. 在“坐标系”(Coordinate system) 下拉列表中，选择“WCS”或“OCS”。
有关区域参数的更多信息，请参见“组态区域 (页 2497)”部分。

选择合适的校准方法 
可选的校准方法取决于所选的区域几何形状。“圆形平面”和“半径”校准方法不适用于校

准包含障碍物的区域，因为校准过程中会遍历整个区域。因此，这两种校准方法不适合校准

通常包含障碍物的封锁区域和信号区域。

运动控制
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下表概括列出了适用于所选区域类型的校准方法：

所选区域类型 合适的校准方法

 长方体  圆柱体  球体

工作区域 转角点 (页 2641) 圆形平面 (页 2643)
 

半径 (页 2645)
 

信号区域 表面线条 (页 2642) 直径 (页 2644)
封锁区域

对于每种校准方法，各个点都是固定的。但是，可以按任何顺序来校准各个点。  

用转角点校准长方体区域 (S7-1500T)
使用“转角点”校准方法校准长方体工作空间区域。

定义

使用该校准方法时，会通过三个或四个转角点的位置值定义长方体区域。

通过三个点定义 2D 运动系统的长方体工作空间区域。

运动控制
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要求

• 运动系统工艺对象已正确组态并连接。

• 已选择长方体工作区域进行校准。

操作步骤

1. 输入长方体的原点作为点 P1。
2. 从原点开始，使用其它点来确定 x、y 和 z 方向上的边长。

用表面线条校准圆柱形区域 (S7-1500T)
使用“表面线条”校准方法校准圆柱形信号区域或封锁区域。
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定义

使用该校准方法时，会通过表面线条上的点和直径定义圆柱形区域。

要求

• 运动系统工艺对象已正确组态并连接。

• 已选择圆柱形信号区域或封锁区域进行校准。

操作步骤

1. 将点 P1 设置为表面线条的起点。 
2. 将点 P2 设置为表面线条的终点。

通过点 P1 和 P2 便可定义圆柱体的表面线条。表面线条定义圆柱体的高度和方向。

3. 要定义圆柱体的直径，请将点 P3 到表面线条 P1 ↔ P2 的垂直距离设置为直径。
与 P1 ↔ P2 表面线条相对的平面会经过点 P3。由于圆柱体的高度是通过表面线条 P1 ↔ P2 定
义的，因此也可以将点 P3 设置在圆柱体高度之外。

用圆形平面校准圆柱形区域 (S7-1500T)
使用“圆形平面”校准方法校准圆柱形工作空间区域。

运动控制
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定义

使用该校准方法时，会通过圆形平面上的点和高度定义圆柱形区域。

要求

• 运动系统工艺对象已正确组态并连接。

• 已选择圆柱形工作区域进行校准。

操作步骤

1. 将点 P1 设置在圆柱体的圆周上。

2. 将点 P2 设为在圆柱体圆周上与点 P1 径向相对。 
通过点 P1 和 P2 便可定义圆柱体的直径和方向。

3. 要定义圆柱体的高度，请将点 P3 设置在离圆形平面距离为 h 的位置。
由于点 P3 仅确定圆柱体的高度，因此也可以将点 P3 设置在先前设置的圆柱体宽度之外。  

用直径校准球形区域 (S7-1500T)
使用“直径”校准方法校准球形信号或封锁区域。
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定义

使用该校准方法时，会通过直径上的两个点定义球形区域。

要求

• 运动系统工艺对象已正确组态并连接。

• 已选择球形信号区域或封锁区域进行校准。

操作步骤

1. 将球体表面上的第一个点设置为点 P1。
2. 要形成直径，请输入球体表面上与点 P1 径向相对的点 P2。

用半径校准球形区域 (S7-1500T)
使用“半径”校准方法校准圆柱形工作空间区域。

运动控制
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定义

使用该校准方法时，会通过半径上的两个点定义球形区域。

要求

• 运动系统工艺对象已正确组态并连接。

• 已选择球形工作区域进行校准。

操作步骤

1. 输入球体的原点作为点 P1。
2. 要确定半径，请将第二个点 P2 设置在表面上。

6.1.5.10 工艺对象数据块的变量 (S7-1500T)

运动机构工艺对象的变量 (S7-1500T)

图例 (S7-1500T)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 变量的值范围 - 小值到 大值

（L - 线性规范 R - 旋转规范）

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信

息。
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W 工艺数据块中更改的有效性

DIR 直接：

值通过直接分配进行更改，并在下一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生

效。

CAL 调用运动控制指令时：

值会直接发生更改，并在调用用户程序中相应的运动控制指令后，下

一个 MC‑Servo [OB91] 开始时生效。

RES 重新启动：

通过扩展指令“WRIT_DBL”对负载存储器中的起始值进行更改（写入

负载存储器中的 DB）。在重新启动工艺对象之后，更改才会生效。

RON 只读：

在运行用户程序时，该变量无法且不得更改。

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。

“Tcp”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Tcp.<变量名>”包含工具中心点 (TCP) 的位置和世界坐标系 (WCS) 中的 TCP 标
架。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

Tcp. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematicsFrameTcp

 

  x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON x 坐标

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON y 坐标

z LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON z 坐标

a LREAL -180.0 至 179
.999

RON A 坐标

b LREAL -90.0 至 90.0 RON B 坐标

c LREAL -180.0 至 179
.999

RON C 坐标

参见

变量：坐标系与标架 (页 2493)

“Kinematics”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Kinematics.<变量名>”包含定义的运动系统类型。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

Kinematics. TO_Struct_Kinematics_Kinema
tics
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变量 数据类型 值 W 说明

  TypeOfKinematics DINT 1 到 36 RON 运动系统类型

使用功能视图执行组态。

1 2D 笛卡尔门户

2 2D 笛卡尔门户（带定位功能）

3 3D 笛卡尔门户

4 3D 笛卡尔门户（带定位功能）

5 滚动拾取器 2D
6 滚动拾取器 2D（带定位功能）

7 滚动拾取器 3D（立式）

8 滚动拾取器 3D（带定位功能，立式）

9 滚动拾取器 3D（带定位功能，水平）

10 SCARA 3D（带定位功能）

11 2D 铰接臂

12 2D 铰接臂（带定位功能）

13 3D 铰接臂

14 3D 铰接臂（带定位功能）

15 2D 增量拾取器

16 2D 增量拾取器（带定位功能）

17 3D 增量拾取器

18 3D 增量拾取器（带定位功能）

19 预留

20 带定位功能的 SCARA 2D
21 3D 圆柱形自动机械

22 3D 圆柱形自动机械（带定位功能）

23 3D 三脚架

24 3D 三脚架（带定位功能）

25 带中央机械手的 6 轴铰接臂

26 3D 笛卡尔门户（带 2 个定位功能 A、B）
27 3D 增量拾取器（带 2 个定位功能 A、B）
28 到 
30

预留
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变量 数据类型 值 W 说明

31 用户自定义 2D
32 2D 用户自定义运动系统（带定位功能 A）
33 用户自定义 3D
34 3D 用户自定义运动系统（带定位功能 A）
36 用户自定义 3D（带 3 个定位功能）

Parameter[1..32]
 

ARRAY 
[1..32] 
OF LREAL

 -1.0E12 … 
1.0E12

RES 运动系统特定参数

参见

变量：直角坐标型 (页 2352)
变量：增量拾取器 (页 2440)
变量：滚动拾取器 (页 2371)
变量：铰接臂 (页 2420)
变量：圆柱坐标型 (页 2451)
变量：三轴型 (页 2460)
变量：SCARA (页 2382)
变量：用户自定义运动系统 (页 2462)

“KcsFrame”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.KcsFrame.<变量名>”包含运动系统坐标系 (KCS) 在世界坐标系 (WCS) 中的帧。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值范围 W 说明

KcsFrame. TO_Struct_Kinematics_Frame  

运动控制
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变量 数据类型 值范围 W 说明

  x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES X 坐标

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES Y 坐标

z LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES Z 坐标

a LREAL   RES A 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D”
• “2D（带定位功能）”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型：

• “3D”
• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 2 个定位功能）”

• “3D（带 3 个定位功能）”

• “带中央机械手”

b LREAL   RES B 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D（带定位功能）”

• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 2 个定位功能）”

-90.0 至 90.0 运动系统类型：

• “3D”
• “带中央机械手”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型： 
• “2D”

c LREAL   RES C 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D”
• “2D（带定位功能）”

• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 2 个定位功能）”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型：

• “3D”

运动控制
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变量 数据类型 值范围 W 说明

• “3D（带 3 个定位功能）”

• “带中央机械手”

参见

变量：坐标系与标架 (页 2493)

“OcsFrame[1..3]”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.OcsFrame[1..3].<变量名>”包含对象坐标系 1 到 3 (OCS) 在世界坐标系 (WCS) 
中的标架。

运动控制
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变量

变量 数据类型 值范围 W 说明

OcsFrame[1..3]. ARRAY [1..3] OF 
TO_Struct_Kinematics_Frame

 

运动控制
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变量 数据类型 值范围 W 说明

  x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES X 坐标

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES Y 坐标

z LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES Z 坐标

a LREAL   RES A 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D”
• “2D（带定位功能）”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型：

• “3D”
• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 2 个定位功能）”

• “3D（带 3 个定位功能）”

• “带中央机械手”

b LREAL   RES B 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D（带定位功能）”

• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 2 个定位功能）”

-90.0 至 90.0 运动系统类型：

• “3D”
• “带中央机械手”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型“2D”

c LREAL   RES C 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D”
• “2D（带定位功能）”

• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 2 个定位功能）”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型：

• “3D”
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变量 数据类型 值范围 W 说明

• “3D（带 3 个定位功能）”

• “带中央机械手”

参见

变量：坐标系与标架 (页 2493)
图例 (页 2646)

“Tool[1..3]”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Tool[1..3].<变量名>”包含法兰坐标系 (FCS) 中的工具帧。

运动控制
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值范围 W 说明

Tool[1..3]. ARRAY [1..3] OF 
TO_Struct_Kinematics_Tool

 

运动控制
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变量 数据类型 值范围 W 说明

  Frame. TO_Struct_Kinematics_Kinema
ticsFrame

 

  x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES FCS 中的 X 坐标

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES FCS 中的 Y 坐标

z LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES FCS 中的 Z 坐标

a LREAL   RES A 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D”
• “3D”
• “3D（带 2 个定位功能 A、B）”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型：

• “2D（带定位功能）”

• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 3 个定位功能）”

• “带中央机械手”

b LREAL   RES B 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D”
• “2D（带定位功能）”

• “3D”
• “3D（带定位功能）”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型：

• “3D（带 2 个定位功能 A、B）”

-90.0 至 90.0 运动系统类型：

• “3D（带 3 个定位功能）”

• “带中央机械手”

c LREAL   RES C 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D”
• “2D（带定位功能）”

• “3D”

运动控制
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变量 数据类型 值范围 W 说明

• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 2 个定位功能 A、B）”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型：

• “3D（带 3 个定位功能）”

• “带中央机械手”

参见

变量：坐标系与标架 (页 2493)

“DynamicDefaults”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.DynamicDefaults.<变量名>”包含动态预设的组态。如果在运动控制指令中

指定小于 0.0 的动态值，将使用这些设置。将在运动控制指令的参数“Execute”的下一个上升

沿处，应用对默认动态值的更改。

运动控制
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

DynamicDefaults. TO_Struct_Kinematics_Dynami
cDefaults

 

  Path. TO_Struct_Kinematics_Dynami
cs

 

  Velocity LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 轨迹速度的默认设置

Acceleration LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 轨迹加速度的默认设置

Deceleration LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 轨迹减速度的默认设置

Jerk LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 轨迹加加速度的默认设置

Orientation. TO_Struct_Kinematics_Orienta
tionDynamics

 

  Velocity LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 笛卡尔坐标速度的默认设置

Acceleration LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 笛卡尔坐标加速度的默认设置

Deceleration LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 笛卡尔坐标减速度的默认设置

Jerk LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 笛卡尔坐标加加速度的默认设置

DynamicAdaption DINT 0 到 2 CAL 动态调整的默认设置

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整 
2 不进行轨迹分段动态调整

MoveDirect TO_Struct_Kinematics_MoveDi
rectDynamics

   

 
 

VelocityFactor LREAL 0.0 到 1.0E12 CAL 轴运动速度相对于轴对应 大速度的系数（进行 
sPTP 运动）。

AccelerationFacto
r

LREAL 0.0 到 1.0E12 CAL 轴运动加速度相对于轴对应 大加速度的系数（进

行 sPTP 运动）。

DecelerationFacto
r

LREAL 0.0 到 1.0E12 CAL 轴运动减速度相对于轴对应 大减速度的系数（进

行 sPTP 运动）。

JerkFactor LREAL 0.0 到 1.0E12 CAL 轴运动加加速度相对于轴对应 大加加速度的系数

（进行 sPTP 运动）。

运动控制
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使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2661



参见

变量：运动系统的运动 (页 2530)

“DynamicLimits”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.DynamicLimits.<变量名称>”包含动态限制的组态。在运动控制期间，不允

许有大于动态限制的动态值。如果在运动控制指令中指定了较大的值，则将使用动态限制来

执行运动，并发出警告（报警 501 至 503 - 动态值受到限制）。

变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

DynamicLimits. TO_Struct_Kinematics_Dynami
cLimits

 

  Path. TO_Struct_Kinematics_Dynami
cs

 

  Velocity LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 轨迹 大速度的动态限值

Acceleration LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 轨迹 大加速度的动态限值

Deceleration LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 轨迹 大减速度的动态限值

Jerk LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 轨迹 大加加速度的动态限值

Orientation. TO_Struct_Kinematics_Orienta
tionDynamics

 

  Velocity LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 笛卡尔坐标 大速度的动态限值

Acceleration LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 笛卡尔坐标 大加速度的动态限值

Deceleration LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 笛卡尔坐标 大减速度的动态限值

Jerk LREAL 0.0 到 1.0E12 DIR 笛卡尔坐标 大加加速度的动态限值

参见

变量：运动系统的运动 (页 2530)

“Joint”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Joint.<变量名称>”包含具有四个以上插补运动系统轴的运动系统类型的接头

组态。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值范围 W 说明

Joint. TO_Struct_Kinematics_Joint  
  J[1..6]. ARRAY [1..6] OF 

TO_Struct_Kinematics_JointPa
rameters

 

  InverseDirection BOOL - RES FALSE 接头移动方向与为运动系统类型 (页 2339)
定义的移动方向一致。

TRUE 接头移动方向与为运动系统类型 (页 2339)
定义的移动方向相反。

Offset LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES 运动系统类型 (页 2339)接头的已定义零位与所用运

动系统接头的机械零位之差

LowerLimit LREAL -5.0E11 … 
5.0E11，
-5.0E8 … 
5.0E8 1)

RES 接头行进范围的下限

UpperLimit LREAL -5.0E11 … 
5.0E11，
-5.0E8 … 
5.0E8 1)

 

RES 接头行进范围的上限

1) 使用精度较高的位置值时

“AxisCoupling”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.AxisCoupling.<变量名称>”包含具有四个以上插补运动系统轴的运动系统类

型的机械轴耦合组态。

运动控制
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值范围 W 说明

AxisCoupling. TO_Struct_Kinematics_AxisCo
upling

 

  N[1..5]. ARRAY [1..5] OF 
TO_Struct_Kinematics_AxisCo
uplingParameters

 

  Enable BOOL - RES FALSE 机械轴耦合已禁用

TRUE 机械轴耦合已启用

CausingAxis DINT 1 到 6 RES 移动的机械耦合轴

AffectedAxis DINT 1 到 6 RES 同样会移动的机械耦合轴

Factor LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RES 耦合系数

“MotionQueue”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.MotionQueue.<变量名>”包含作业序列参数的组态。

变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

MotionQueue. TO_Struct_Kinematics_Motion
Queue

 

  MaxNumberOfCom
mands

DINT 1 至 10 RON 作业序列中的 大命令数

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业序

列”(Technology object > Configuration > Extended 
parameters > Job sequence) 中进行组态。

参见

变量：运动系统的运动 (页 2530)
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“跳转”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Transition.<变量名称>”包含运动作业的组态。

变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

Transition. TO_Struct_Kinematics_Transiti
on

 

  FactorBlendingLeng
th

LREAL 0 至 100.0 DIR 以百分比 [%] 表示的 大精磨距离系数

在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 作业序

列”(Technology object > Configuration > Extended 
parameters > Job sequence) 中进行组态。

如需更改用户程序中的系数，请在将运动作业发送

到作业序列之前完成，否则更改不会生效。

= 0.0 无法混合

= 50.0 默认值

此组态可确保与运动控制版本低于 V6.0 
的项目兼容。

= 100.0 可以进行完整段长度或运动长度的混合

“Override”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Override.<变量名称>”包含超驰参数的组态。

运动控制
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

Override. TO_Struct_Kinematics_Overrid
e

 

  Velocity LREAL 0.0 到 200.0 DIR 速度超驰

允许使用以下值作为速度校正：

• 轨迹运动：0.0% 到 200.0%
• sPTP 运动：0.0% 到 100.0%

参见

变量：运动系统的运动 (页 2530)

“WorkspaceZone[1..10]”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.WorkspaceZone[1..10].<变量名>”包含工作区域参数。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

WorkspaceZone[1..10
].

ARRAY [1..10] OF 
TO_Struct_Kinematics_WorkSp
aceZone
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变量 数据类型 值 W 说明

  Active BOOL - RES FALSE 禁用工作空间区域

TRUE 激活工作空间区域

Valid BOOL - RES FALSE 未定义区域

TRUE 定义区域

Type DINT 0 到 2 RES 工作空间区域的类型

0 封锁区域

1 工作区域

2 信号区域

ReferenceSystem DINT 0 到 3 RES 工作空间区域的参考坐标系

0 WCS
1 OCS1
2 OCS2
3 OCS3

Frame. TO_Struct_Kinematics_Frame  
  x LREAL -1.0E12 到 1.

0E12
RES X 坐标

y LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RES Y 坐标

z LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RES Z 坐标

a LREAL -180.0 至 179
.999

RES A 坐标

b LREAL -90.0 至 90.0 RES B 坐标

c LREAL -180.0 至 179
.999

RES C 坐标

Geometry. TO_Struct_Kinematics_ZoneG
eometry

 

  Type DINT 0 到 2 RES 区域几何结构

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

Parameter[1..3] ARRAY 
[1..3] OF 
LREAL

0.0 到 1.0E12 RES 1 长度 x（长方体）或半径（球，圆柱体）

2 长度 y（长方体）或高度（圆柱体）

3 长度 z（长方体）

参见

变量：区域监视 (页 2505)

“KinematicsZone[2..10]”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.KinematicsZone[2..10].<变量名>”包含运动系统区域的参数。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

KinematicsZone[2..10
].

ARRAY [2..10] OF 
TO_Struct_Kinematics_Kinema
ticsZone
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变量 数据类型 值 W 说明

  Active BOOL - RES FALSE 动力区域释放

TRUE 动力区域已激活

Valid BOOL - RES FALSE 未定义区域

TRUE 定义区域

ReferenceSystem DINT 0 至 1 RES 动力区域的参考坐标系

0 FCS
1 TCS

Frame. TO_Struct_Kinematics_Frame  
  x LREAL -1.0E12 到 1.

0E12 
RES X 坐标

y LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RES Y 坐标

z LREAL -1.0E12 到 1.
0E12

RES Z 坐标

a LREAL -180.0 至 179
.999

RES A 坐标

b LREAL -90.0 至 90.0 RES B 坐标

c LREAL -180.0 至 179
.999

RES C 坐标

Geometry. TO_Struct_Kinematics_ZoneG
eometry

 

  Type DINT 0 到 2 RES 区域几何结构

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

Parameter[1..3] ARRAY 
[1..3] OF 
LREAL

0.0 到 1.0E12 RES 1 长度 x（长方体）或半径（球，圆柱体）

2 长度 y（长方体）或高度（圆柱体）

3 长度 z（长方体）

参见

变量：区域监视 (页 2505)
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“StatusPath”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusPath.<变量名>”包含当前运动系统移动的参数。对于同步“点对点”

运动（sPTP 运动），参数“<TO>.StatusPath.Velocity”和“<TO>.StatusPath.Acceleration”
= 0.0。

运动控制
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusPath. TO_Struct_Kinematics_StatusP
ath

 

  CoordSystem DINT 0 … 100 RON 激活运动控制作业的坐标系

0 世界坐标系

1, 2, 3 对象坐标系 1, 2, 3
100 机床坐标系

101 接头坐标系 1)

Velocity  LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前轨迹速度（设定值参考）

Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前轨迹加速度（设定值参考）

OrientationVelocity LREAL 0 至 1.0E12 RON 产生的定向速度

DynamicAdaption DINT 0 ... 2 RON 动态调整

0 无动态调整

1 轨迹分段动态调整

2 不进行轨迹分段动态调整

TotalPathLength LREAL 0 至 1.0E12 RON 线性和圆周轨迹运动的总轨迹长度

以下各项的总和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离

• 运动作业的剩余距离

• 作业序列中所有作业的计算距离 
AccumulatedPathLe
ngth

LREAL 0 至 1.0E12 RON 线性和圆周轨迹运动的累积轨迹长度

以下各项的总和：

• 所有已完成运动作业的距离

• 活动运动作业的行进距离

1) 仅与具有四个以上运动系统轴的情况相关。
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参见

变量：运动系统的运动 (页 2530)

“TcpInWcs”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.TcpInWcs.<变量名>”包含世界坐标系 (WCS) 中的工具零点 (TCP)。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

TcpInWcs. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematicsFrameWithDynamics

 

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2675



变量 数据类型 值 W 说明

  x. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVector

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轨迹坐标 X 的加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轨迹坐标 X 的位置

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轨迹坐标 X 的速度

y. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVector

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轨迹坐标 Y 的加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轨迹坐标 Y 的位置

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轨迹坐标 Y 的速度

z. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVector

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轨迹坐标 Z 的加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轨迹坐标 Z 的位置

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 轨迹坐标 Z 的速度

a. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVector

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 旋转 A 的加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 旋转 A 的位置

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 旋转 A 的速度

b. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVector
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变量 数据类型 值 W 说明

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 旋转 B 的加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 旋转 B 的位置 

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 旋转 B 的速度 

c. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVector

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 旋转 C 的加速度 

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 旋转 C 的位置 

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 速度 C 的速度 

参见

变量：坐标系与标架 (页 2493)

“TcpInOcs[1..3]”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.TcpInOcs[1..3].<变量名>”包含工具中心点 (TCP) 在对象坐标系 1 到 3 (OCS) 
中的参数。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

TcpInOcs[1..3]. ARRAY [1..3] OF 
TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematicsFrameWithDynamics
Ocs
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变量 数据类型 值 W 说明

  x. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorOcs

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 X 坐标加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 X 坐标

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 X 坐标速度

y. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorOcs

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 Y 坐标加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 Y 坐标

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 Y 坐标速度

z. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorOcs

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 Z 坐标加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 Z 坐标

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 Z 坐标速度

a. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorOcs

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 A 坐标加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 A 坐标

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 A 坐标速度

b. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorOcs
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变量 数据类型 值 W 说明

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 B 坐标加速度  

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 B 坐标 

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 B 坐标速度：  

c. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorOcs

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 C 坐标加速度  

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 C 坐标 

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具中心点在对象坐标系 1 到 3 中的 C 坐标速度  

参见

变量：坐标系与标架 (页 2493)

“StatusOcsFrame[1..3]”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusOcsFrame[1..3].<变量名>”包含对象坐标系 1 到 3 (OCS) 在世界坐标系 
(WCS) 中的标架。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值范围 W 说明

StatusOcsFrame[1..3]. ARRAY [1..3] OF 
TO_Struct_Kinematics_StatusF
rame

 

运动控制
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变量 数据类型 值范围 W 说明

  x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON WCS 中的 X 坐标

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON WCS 中的 Y 坐标

z LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON WCS 中的 Z 坐标

a LREAL   RON WCS 中的 A 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D”
• “2D（带定位功能）”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型：

• “3D”
• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 2 个定位功能）”

• “3D（带 3 个定位功能）”

• “带中央机械手”

b LREAL   RON WCS 中的 B 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D（带定位功能）”

• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 2 个定位功能）”

-90.0 至 90.0 运动系统类型：

• “3D”
• “带中央机械手”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型“2D”

c LREAL   RON WCS 中的 C 坐标

0.0 运动系统类型：

• “2D”
• “2D（带定位功能）”

• “3D（带定位功能）”

• “3D（带 2 个定位功能）”

-180.0 至 179
.999

运动系统类型：

• “3D”
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变量 数据类型 值范围 W 说明

• “3D（带 3 个定位功能）”

• “带中央机械手”

参见

变量：坐标系与标架 (页 2493)

“StatusKinematics”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusKinematics.<变量名>”包含运动系统的状态。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematics. TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematics
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变量 数据类型 值 W 说明

  Type5D6D BOOL - RON FALSE 无需使用“S7-1500T Motion Control 
KinPlus”便可操作运动系统类型。

TRUE 仅可通过“S7-1500T Motion Control 
KinPlus”操作运动系统类型。

Valid BOOL - RON 转换值的有效性

FALSE 无效

TRUE 有效

LinkConstellation DWORD 0 … n RON 连接位置空间

  位 0 - - - 前/后区域轴 A1 的角度 α1（标准区域/高架区域）

0 对于轴 A1，FCS 的零位位于连接位置线的

前面区域（标准区域）。

α1 = arctan(yFCS/xFCS)
带中央机械手的 6 轴铰接臂 (KinPlus)：
对于接头 J1，手动根点位于前面区域（标

准区域）中或位于连接位置线上。

1 对于轴 A1，FCS 的零位位于连接位置线的

后面区域（高架区域）。

α1 = -arctan(yFCS/xFCS)
 带中央机械手的 6 轴铰接臂 (KinPlus)：
对于接头 J1，手动根点位于连接位置线的

后面区域（高架区域）。

位 1 - - - 考虑到机械轴耦合，轴 A2 的正/负角 α2
0 α2 正
1 α2 负

位 2 - - - 考虑到机械轴耦合，轴 A3 的正/负角 α3
0 α3 正

带中央机械手的 6 轴铰接臂 (KinPlus)：
对于接头 J3，手动根点位于接头位置线

上、接头位置线上方的标准区域中或接头

位置线下方的高架区域中。

1 α3 负
带中央机械手的 6 轴铰接臂 (KinPlus)：

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

对于接头 J3，手动根点位于接头位置线下

方的标准区域或接头位置线上方的高架区

域。

位 3 - - - 考虑到机械轴耦合，轴 A4 的正/负角 α4
0 α4 正
1 α4 负

位 4 - - - 接头 J5 的几何接头位置 (KinPlus)
0 α5 正
1 α5 负或 α5 = 0° 

位 5 - - - 接头 J6 的几何接头位置 (KinPlus)
0 α6 正
1 α6 负

位 6 … 31 - - - 不相关

参见

变量：运动系统变换 (页 2487)

“AxesData”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.AxesData.<变量名>”包含运动系统轴的运动系统运动设定值。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

AxesData. TO_Struct_Kinematics_AxesDa
ta

 

  A[1..6]. ARRAY [1..6] OF 
TO_Struct_Kinematics_AxisMo
tionVector

运动系统轴 A1 到 A6 的运动系统运动设定值

  Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前位置设定值

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前速度设定值

Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前加速度设定值

“JointData”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.JointData.<变量名>”包含接头的运动系统运动设定值。

变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

JointData. TO_Struct_Kinematics_StatusJ
ointData

 

  J[1..6]. ARRAY [1..6] OF 
TO_Struct_Kinematics_StatusJ
ointMotionVector

接头 J1 到 J6 的运动系统运动的设定值

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前加速度设定值

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前位置设定值

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 当前速度设定值
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“FlangeInKcs”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.FlangeInKcs.<变量名>”包含法兰坐标系 (FCS) 在运动系统坐标系 (KCS) 中的

参数。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

FlangeInKcs. TO_Struct_Kinematics_StatusF
langeInKcs
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变量 数据类型 值 W 说明

  x. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorKcs

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系 (FCS) 在运动系统坐标系 (KCS) 中的 X 坐
标加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的 X 坐标

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的 X 坐标速度

y. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorKcs

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的 Y 坐标加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的 Y 坐标

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的 Y 坐标速度

z. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorKcs

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的 Z 坐标加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的 Z 坐标

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的 Z 坐标速度

a. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorKcs

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的旋转 A 加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的旋转 A 位置

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的旋转 A 速度

b. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorKcs
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变量 数据类型 值 W 说明

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的旋转 B 加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的旋转 B 位置

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的旋转 B 速度

c. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionVectorKcs

 

  Acceleration LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的旋转 C 加速度

Position LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的旋转 C 位置

Velocity LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 法兰坐标系在运动系统坐标系中的旋转 C 速度

参见

变量：坐标系与标架 (页 2493)

“StatusTool”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusTool.<变量名>”包含工具参数。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusTool. TO_Struct_Kinematics_StatusT
ool

 

  ActiveTool DINT 1 至 3 RON 当前激活的工具

Frame[1..1]. ARRAY [1..1] OF 
TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematicsFrame

 

  x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具 1 的 X 坐标

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具 1 的 Y 坐标

z LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具 1 的 Z 坐标

a LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具 1 的 A 坐标

b LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具 1 的 B 坐标

c LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON 工具 1 的 C 坐标

参见

变量：坐标系与标架 (页 2493)

“StatusConveyor[1..3]”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusConveyor[1..3].<变量名>”包含传送带跟踪状态。
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使用工艺功能
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusConveyor[1..3]. ARRAY [1..3] OF 
TO_Struct_Kinematics_StatusC
onveyor

 

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量 数据类型 值 W 说明

  ConveyorBelt DB_ANY - RON 与对象坐标系 (OCS) 耦合的支持主值的当前工艺对

象有：

支持主值的工艺对象包括：

• 定位轴

• 同步轴

• 外部编码器

• 引导轴代理

BeltPosition LREAL - RON 支持主值的工艺对象的位置

ObjectPosition TO_Struc
t_Kinem
atics_Sta
tusFram
e

- RON 对象位置

OCS 在 x 方向与参考位置“ConveyorBeltOrigin”的相

对偏移量

"ObjectPosition.x" = "BeltPosition" - 
"InitialObjectPosition.x"

  x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON X 坐标

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON Y 坐标

z LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON Z 坐标

a LREAL -180.0 至 179
.999

RON A 坐标

b LREAL -180.0 至 179
.999

RON B 坐标

c LREAL -180.0 至 179
.999

RON C 坐标

TrackingState
 

DINT
 

0 到 4
 

RON
 

传送带跟踪状态

0 OCS 未分配

OCS 未分配给支持主值的工艺对象。

1 OCS 已分配

运动控制指令“MC_TrackConveyorBelt”已
完成，OCS 将被分配给支持主值的工艺对

象。可发送已跟踪 OCS 中的第一个轨迹运

动作业。

2 TCP 同步到 OCS

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

OCS 将被分配给支持主值的工艺对象。已

跟踪 OCS 中的第一个轨迹运动作业处于活

动状态。

3 TCP 跟随 OCS
OCS 将被分配给支持主值的工艺对象。 
已跟踪 OCS 中的第一个轨迹运动作业已完

成。运动系统已到达在轨迹运动作业中设

定的位置。运动系统跟随 OCS 的运动。

4 TCP 与 OCS 取消同步

通过 WCS 中的运动作业或未跟踪 OCS 来结

束已跟踪 OCS 中运动系统的运动。运动作

业完成后，“TrackingState”变为 0，并且不

会再通过对象位置跟踪 OCS。

“StatusWorkspaceZone[1..10]”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusWorkspaceZone[1..10].<变量名>”包含工作区域的状态。

运动控制
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWorkspaceZon
e[1..10].

ARRAY [1..10] OF 
TO_Struct_Kinematics_Status
WorkSpaceZone

 

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

  Active BOOL - RON FALSE 禁用工作空间区域

TRUE 激活工作空间区域

Valid BOOL - RON FALSE 未定义区域

TRUE 定义区域

Type DINT 0 ... 2 RON 工作空间区域的类型

0 封锁区域

1 工作区域

2 信号区域

ReferenceSystem DINT 0 到 3 RON 工作空间区域的参考坐标系

0 WCS
1 OCS1
2 OCS2
3 OCS3

Frame. TO_Struct_Kinematics_StatusF
rame

 

  x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON x 坐标

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON y 坐标

z LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON z 坐标

a LREAL -180.0 至 179
.999

RON A 坐标

b LREAL -90.0 至 90.0 RON B 坐标

c LREAL -180.0 至 179
.999

RON C 坐标

Geometry. TO_Struct_Kinematics_StatusZ
oneGeometry

 

  Type DINT 0 ... 2 RON 区域几何结构

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量 数据类型 值 W 说明

Parameter[1..3] ARRAY 
[1..3] OF 
LREAL

0.0 到 1.0E12 RON 1 长度 x（长方体）或半径（球，圆柱体）

2 长度 y（长方体）或高度（圆柱体）

3 长度 z（长方体）

参见

变量：区域监视 (页 2505)

“StatusKinematicsZone[2..10]”变量（运动系统） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusKinematicsZone[2..10].<变量名>”包含运动机构区域的状态。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusKinematicsZon
e[2..10].

ARRAY [2..10] OF 
TO_Struct_Kinematics_StatusK
inematicsZone

 

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

  Active BOOL - RON FALSE 动力区域释放

TRUE 动力区域已激活

Valid BOOL - RON FALSE 该区域不存在

TRUE 该区域存在

ReferenceSystem DINT 0 至 1 RON 动力区域的参考坐标系

0 FCS
1 TCS

Frame. TO_Struct_Kinematics_StatusF
rame

 

  x LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON X 坐标

y LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON Y 坐标

z LREAL -1.0E12 … 
1.0E12

RON Z 坐标

a LREAL -180.0 至 179
.999

RON A 坐标

b LREAL -90.0 至 90.0 RON B 坐标

c LREAL -180.0 至 179
.999

RON C 坐标

Geometry. TO_Struct_Kinematics_StatusZ
oneGeometry

 

  Type DINT 0 到 2 RON 区域几何结构

0 长方体

1 球体

2 圆柱体

Parameter[1..3] ARRAY 
[1..3] OF 
LREAL

0.0 到 1.0E12 RON 1 长度 x（长方体）或半径（球，圆柱体）

2 长度 y（长方体）或高度（圆柱体）

3 长度 z（长方体）

参见

变量：区域监视 (页 2505)
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“StatusZoneMonitoring”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.StatusZoneMonitoring.<变量名>”包含超限区域的状态。

变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusZoneMonitoring
.

TO_Struct_Kinematics_StatusZ
oneMonitoring

 

  WorkingZones DWORD - RON 显示超限工作区域

位编号 0 到 9 对应于组态的区域编号。 
BlockedZones DWORD - RON 显示超限封锁区域

位编号 0 到 9 对应于组态的区域编号。 
SignalizingZones DWORD - RON 显示逼近的信号区域

位编号 0 到 9 对应于组态的区域编号。

KinematicsZones DWORD - RON 显示违反工作空间区域规定的运动区域

位编号 0 表示刀具中心点 (TCP) 的监视状态。位编

号 1 到 9 对应于组态的区域编号。

参见

变量：区域监视 (页 2505)

“StatusMotionQueue”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构 <TO>.StatusMotionQueue..<变量名> 包含作业序列的状态。

运动控制
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusMotionQueue. TO_Struct_Kinematics_Status
MotionQueue

 

  NumberOfComman
ds

DINT - RON 作业序列中已排入队列的作业数量

NumberOfPrepared
Commands

DINT - RON 作业序列中已准备命令的数量

参见

变量：运动系统的运动 (页 2530)

“KinematicsAxis”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.KinematicsAxis.<变量名>”包含定义的运动系统轴。

变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

KinematicsAxis. TO_Struct_Kinematics_Kinema
ticsAxis

 

  A1 DB_ANY - RON 运动系统轴 A1 的工艺对象数据块

A2 DB_ANY - RON 运动系统轴 A2 的工艺对象数据块

A3 DB_ANY - RON 运动系统轴 A3 的工艺对象数据块

A4 DB_ANY - RON 运动系统轴 A4 的工艺对象数据块

A5 DB_ANY - RON 运动系统轴 A5 的工艺对象数据块

A6 DB_ANY - RON 运动系统轴 A6 的工艺对象数据块

“Units”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.Units.<变量名>”包含组态的工艺测量单位。

运动控制
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

Units. TO_Struct_Kinematics_Units  

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

  LengthUnit UDINT - RON 位置的测量单位

1010 m
1013 mm
1536 mm1)

1011 km
1014 µm
1015 nm
1019 in
1018 ft
1021 mi

LengthVelocityUnit UDINT - RON 速度的测量单位

1062 mm/s
1538 mm/s1)

1061 m/s
1524 mm/min
1525 m/min
1526 mm/h
1063 m/h
1527 km/min
1064 km/h
1066 in/s
1069 in/min
1067 ft/s
1070 ft/min
1075 mi/h

AngleUnit UDINT - RON 旋转轴位置的测量单位

1004 rad
1005 °
1537 °1)

AngleVelocityUnit UDINT - RON 旋转轴速度的测量单位

1521 °/s

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

1522 °/min
1539 °/s1)

1086 rad/s
1523 rad/min

1) 精度较高或有六位小数的位置值

参见

测量单位 (页 2328)

“StatusWord”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量“<TO>.StatusWord”包含工艺对象的状态信息。

有关对各个位（例如，位 2“RestartActive”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
运动控制概述 (页 1501)》文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

StatusWord DWORD - RON 工艺对象的状态信息

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

  位 0 - - - 预留

位 1 - - - “Error”
存在错误。

位 2 - - - “RestartActive”
已激活“重启”。正在对工艺对象进行重新初始化。

位 3 - - - “OnlineStartValuesChanged”
“重启”变量已更改。要应用更改，必须将工艺对象

重新初始化。

位 4 - - - “ControlPanelActive”
已激活运动控制面板。

位 5 - - - 预留

位 6 - - - “Done”
运动作业未在进行中且已禁用运动控制面板。

位 7 - - - 预留

位 8 - - - “LinearCommand”
已激活线性运动。

位 9 - - - “CircularCommand”
已激活圆周运动。

位 10 - - - 预留

位 11 - - - “DirectCommand”
激活同步点对点运动。

位 12 - - - “ConstantVelocity”
达到速度设定值。运动系统的轨迹运动以该恒定速

度运动或处于停止状态。

位 13 - - - “Accelerating”
激活轨迹运动的加速操作。

位 14 - - - “Decelerating”
激活轨迹运动的减速操作。

位 15 - - - “OrientationMotion”
激活定向运动。

位 16 - - - “Stopping”

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能
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变量 数据类型 值 W 说明

“MC_GroupStop”作业正在运行。中止运动系统工艺

对象的运动

位 17 - - - “Interrupted”
运动系统工艺对象的运动被“MC_GroupInterrupt”作
业中断。可以通过“MC_GroupContinue”命令继续运

动。

位 18 - - - “Blending”
已激活混合区段。

位 19 - - - “InSimulation”
工艺对象正在仿真中。

位 20       预留

位 21       “EnabledJCS”
运动系统工艺对象使用 JCS。

位 22       预留

位 23       预留

位 24       “StandardOrientationMode5D”
具有两个定位功能的 3D 运动系统的线性或圆形运

动。

位 25       “StandardOrientationMode6D”
有三个定位功能处于活动状态的 3D 运动系统的线性

或圆形运动。

位 26...
位 31

- - - 预留

“ErrorWord”变量（运动机构） (S7-1500T)
“<TO>.ErrorWord”变量用于指示工艺对象错误（工艺报警）。

有关对各个位（例如，位 3“CommandNotAccepted”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/
S7-1500T 运动控制概述 (页 1501)》文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评

估”部分。

运动控制
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemFault”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

一个或多个组态参数不一致或无效。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中的运动控制指令或其具体应用（例如，

运动系统控制面板）发生错误。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 - - - “TransformationFault”
运动系统变换出错

位 5 - - - 预留

位 6 - - - “DynamicError”
只能使用容许值作为指定的动态值。

位 7 - - - “ConveyorFault”
传送带跟踪出错

位 8 - - - “JointLimit”
 逼近或超过接头行进范围限值。

位 9 ...
位 31

- - - 预留

“ErrorDetail”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.ErrorDetail.<变量名称>”中包含报警编号，以及工艺对象的当前未决工艺报

警的有效本地报警响应。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID 
(页 1501)》文档的“工艺报警概述”部分。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

ErrorDetail. TO_Struct_Kinematics_ErrorDe
tail

 

  Number UDINT - RON 报警编号

Reaction DINT 0, 11, 12 RON 有效的报警响应

0 无响应（仅限警告）

11 停止但不离开轨迹

12 基于轴的 大动态值停止

“WarningWord”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量“<TO>.WarningWord”可指示出工艺对象上的未决警告。

有关对各个位（例如，位 2“UserFault”）进行评估的信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 运动

控制概述 (页 1501)》文档的“StatusWord、ErrorWord 和 WarningWord 的评估”部分。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

WarningWord DWORD - RON  
  位 0 - - - “SystemFault”

发生了系统内部错误。

位 1 - - - “ConfigFault”
组态错误

将对一个或多个组态参数进行内部调整。

位 2 - - - “UserFault”
用户程序中，运动控制指令错误，或使用该指令时

出错。

位 3 - - - “CommandNotAccepted”
作业无法执行

由于不满足所需条件，因此运动控制指令无法执行。

位 4 - - - 预留

位 5 - - - 预留

位 6 - - - “DynamicWarning”
只能使用容许值作为指定的动态值。

位 7...
位 31

- - - 预留

“ControlPanel”变量（运动机构） (S7-1500T)
变量结构“<TO>.ControlPanel.<变量名称>”不包含与用户相关的数据。该变量结构仅适用于

内部使用。
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变量

图例 (页 2646)

变量 数据类型 值 W 说明

ControlPanel. TO_Struct_Kinematics_Control
Panel

 

运动控制
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变量 数据类型 值 W 说明

  Input. TO_Struct_Kinematics_Control
PanelInput

 

  TimeOut LREAL 100 到 60000 DIR -
EsLifeSign UDINT - DIR -
Command[1..2]. ARRAY [1..2] OF 

TO_Struct_Kinematics_Control
PanelInput

 

  ReqCounter UDINT - DIR -
Type UDINT - DIR -
Position[1..6] ARRAY 

[1..6] OF 
LREAL

- DIR -

Velocity[1..2] ARRAY 
[1..2] OF 
LREAL

- DIR -

Acceleration[1..
2]

ARRAY 
[1..2] OF 
LREAL

- DIR -

Deceleration[1..
2]

ARRAY 
[1..2] OF 
LREAL

- DIR -

Jerk[1..2] ARRAY 
[1..2] OF 
LREAL

- DIR -

Param[1..9] ARRAY 
[1..9] OF 
LREAL

- DIR -

CoordinateSyst
em

UDINT - DIR -

ToolNumber UDINT - DIR -
Output. TO_Struct_Kinematics_Control

PanelOutput
 

  RtLifeSign UDINT - RON -
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变量 数据类型 值 W 说明

Command[1..2]. ARRAY [1..2] OF 
TO_Struct_Kinematics_Control
PanelOutputCmd

 

  AckCounter UDINT - RON -
Error BOOL - RON -
ErrorID WORD - RON -
Done BOOL - RON -
Aborted BOOL - RON -

6.1.6 S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID (S7-1500, S7-1500T)

6.1.6.1 诊断方式 (S7-1500, S7-1500T)

诊断方式包括报警和相关消息以及运动控制指令中的错误消息。通过 TIA Portal，还可在组

态工艺对象的过程中和创建用户程序的过程中进行一致性检查。

将在 TIA Portal 的巡视窗口中，显示运行过程中的所有报警（来自 CPU、工艺、硬件等）。

在相应工艺对象的诊断窗口中，还将显示与工艺对象有关的诊断信息（工艺报警、状态信

息）。

在运动控制过程中，如果工艺对象出错（如逼近硬限位开关），则会触发工艺报警 
(页 2714)，并在 TIA Portal 和 HMI 设备中显示相应的消息。

在用户程序中，将通过工艺对象数据块上的错误位发出工艺报警信号。还会显示优先级 高

的工艺报警数。为简化错误评估，运动控制指令的“Error”和“ErrorID”参数还指示未决的工艺

报警。

在参数分配过程中或在运动控制指令顺序的处理过程中，可能会发生程序错误 (页 2784)（例

如，调用指令时参数规范无效、启动未通过“MC_Power”启用的作业等）。可以使用激活的

作业，通过“Error”和“ErrorID”参数指示运动控制指令中的错误。

6.1.6.2 工艺报警 (S7-1500, S7-1500T)

如果工艺对象发生错误（例如，逼近硬限位开关），则会触发并指示工艺报警。可通过报警

响应指定工艺报警对工艺对象的影响。
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报警类别

工艺报警分为以下三类：

• 可确认的警告

继续处理运动控制工作。例如，通过将当前动态值限制到组态的限值，可能会影响轴的

当前运动。

• 需要确认的报警

根据报警响应中止运动作业。解决完出错原因后，必须确认报警，以继续执行新作业。 
• 严重错误

根据报警响应中止运动作业。

为了能在解决完出错原因之后再次使用工艺对象，必须重新启动工艺对象。    
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工艺报警的显示

工艺报警将在以下位置显示：

• TIA Portal
– “工艺对象 > 诊断 > 状态位和错误位”(Technology object > Diagnostics > Status and 

error bits)
显示各个工艺对象的未决的工艺报警。

– “工艺对象 > 调试 > 轴控制面板”(Technology object > Commissioning > Axis control 
panel)
显示各个工艺对象 后一个未决的工艺报警。

– “巡视窗口 > 诊断 > 消息显示”(Inspector window > Diagnostics > Message display)
要通过消息显示来显示工艺报警，则需选择“在线与诊断 > 在线访问”(Online & 
Diagnostics > Online Access) 下的“接收消息”(Receive messages) 复选框。 
在线连接到 CPU 时，将显示所有工艺对象未决的工艺报警。另外，还将显示归档视图。

消息显示画面也会激活，并显示在连接的 HMI 上。

– “CPU > 在线与诊断”(CPU > Online & diagnostics)
显示已进入诊断缓冲区中的工艺报警。

• 用户程序

– 变量“<TO>.ErrorDetail.Number”和“<TO>.ErrorDetail.Reaction”
指示优先级 高的工艺报警编号和相关响应

– 变量“<TO>.StatusWord”
通过位 1（“Error”）指示未决的工艺报警。

– 变量“<TO>.ErrorWord”
指示报警和严重错误。

– 变量“<TO>.WarningWord”
指示警告。

– 参数“Error”和“ErrorID”
在运动控制指令中，参数“Error”= TRUE 和“ErrorID”= 16#8001 将指示未决的工艺报警。

• CPU 的显示屏

为了在 CPU 显示屏上显示工艺报警，请在装载到 CPU 时进行以下设置：

在“负载预览”(Load preview) 对话框中为“文本库”(Text libraries) 条目选择操作“连续

下载”(Consistent download)。 
• Web 服务器

– “运动控制诊断 > 诊断”(Motion Control diagnostics > Diagnostics)
显示各个工艺对象的未决的工艺报警。

– “运动控制诊断 > 服务概述”(Motion Control diagnostics > Service overview)
工艺对象的状态显示
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报警响应

工艺报警必定会引起报警响应，该报警响应中会说明对工艺对象的影响。报警响应由系统指

定。

下表列出了可能的报警响应：

报警响应 有效性 说明

TO1) Kin2)

无响应（仅限警告）

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 0
✓ ✓ 继续处理运动控制工作。例如，通过将当前动态

值限制到组态的限值，可能会影响轴的当前运

动。

以当前动态值停止

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 1
✓ - 将中止处于激活状态的运动指令。轴将通过运动

控制指令中的动态值进行制动，并进入停止状

态。

以 大动态值停止

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 2
✓ - 将中止处于激活状态的运动指令。轴将通过在

“工艺对象 > 扩展参数 > 动态限值”(Technology 
object > Extended parameters > Dynamic 
limits) 下组态的动态值进行制动，并转入停止状

态。因此，需考虑所组态的 大加加速度。

通过急停斜坡功能进行停止

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 3
✓ - 将中止处于激活状态的运动指令。轴将通过在

“工艺对象 > 扩展参数 > 急停斜坡功

能”(Technology object > Extended parameters 
> Emergency stop ramp) 中所组态的急停减速

度功能进行制动（没有任何加加速度的限制），

并转入停止状态。

取消启用

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 4
✓ - 将中止处于激活状态的运动指令。输出设定点 

0，并取消启用。轴将根据驱动装置中的组态制

动至停止状态。

跟踪设定值

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 5
✓ - 将中止处于激活状态的运动指令。输出设定点

零。自动将驱动装置提供的实际值作为设定值进

行跟踪。
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报警响应 有效性 说明

TO1) Kin2)

终止工艺对象的处理过程：

• 输出凸轮

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 6
• 凸轮轨迹

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 7
• 测量输入

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 8
• 凸轮

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 9
• 外部编码器

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 10
• 引导轴代理

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 13

✓ - 工艺对象的处理过程将被终止。运行中的所有运

动控制工作均被终止。

停止但不离开轨迹

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 11
- ✓ 运动机构减速并转入停止状态。运动机构停止

时，不会退出当前轨迹。直线和圆周运动作业进

行制动但没有加加速度限值。

基于轴的 大动态值停止

<TO>.ErrorDetail.Reaction = 12
- ✓ 当前的运动作业和已排入队列的运动作业取消。

轴将通过在“工艺对象 > 组态 > 扩展参数 > 限
值 > 动态限值”(Technology object > 
Configuration > Extended parameters > Limits 
> Dynamic limits) 下组态的 大动态值进行减

速，并转入停止状态。因此，需考虑所组态的

大加加速度。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。
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确认工艺报警

可通过以下方式确认工艺报警：

• TIA Portal
– “工艺对象 > 调试 > 轴控制面板”(Technology object > Commissioning > Axis control 

panel)
单击“确认”(Confirm) 按钮，确认所选工艺对象中所有未决的报警和警告。

– “巡视窗口 > 诊断 > 消息显示”(Inspector window > Diagnostics > Message display)
可分别或一次性地确认所有工艺对象的报警和警告。 

• HMI
在启用消息显示的 HMI 上，可以分别确认或一次性地确认所有工艺对象的报警和警告。

• 用户程序

可使用运动控制指令“MC_Reset”确认工艺对象上的未决工艺报警。

• CPU 显示器

通过 CPU 显示确认挂起的工艺报警。

• Web 服务器

确认“报警”(Alarms) 下的挂起的工艺报警。

工艺报警列表 (S7-1500, S7-1500T)
下表列出了工艺报警和相应报警响应的概览表。发生工艺报警时，需要分析所显示的完整报

警文以精确定位发生报警的原因。

图例

表格列 说明

编号 工艺报警的编号

（相当于“<TO>.ErrorDetail.Number”）
有效性 工艺对象说明的有效性

  TO 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

Kin 仅适用于运动系统工艺对象。

响应 有效的报警响应

（相当于“<TO>.ErrorDetail.Reaction”）
F 错误位

发生工艺报警时，在“<TO>.ErrorWord”中设置的位

有关各个位的说明，请参见相应工艺对象的变量。
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表格列 说明

W 警告位

发生工艺报警时，在“<TO>.WarningWord”中设置的位

有关各个位的说明，请参见相应工艺对象的变量。

R 重新启动

要确认工艺报警，必须重新初始化（重启）工艺对象。

D 诊断缓冲区

在诊断缓冲区中输入报警。

报警文本 显示报警文本

工艺报警列表

编

号

有效性 响应 F W R D 报警文本

TO Kin
10
1

✓ - 取消启用 X1 - ✓ ✓ 组态错误。

- ✓ 基于轴的 大动态值停止

10
2

✓ - 取消启用 X15 - ✓ ✓ 调整驱动装置组态时出错。

10
3

✓ - 取消启用 X15 - ✓ ✓ 调整编码器组态时出错。

10
4

✓ - 以 大动态值停止 X1 - - - 指定软限位开关时出错。

10
5

✓ - 取消启用 X1 - ✓ ✓ 驱动装置组态错误。

10
6

✓ - 取消启用 X1 - - ✓ 驱动装置连接组态错误。

10
7

✓ - 取消启用 X1 - ✓ ✓ 编码器组态错误。

10
8

✓ - 取消启用 X1 - - ✓ 编码器连接组态错误。

10
9

✓ - 取消启用 X1 - ✓ - 组态错误。

11
0

✓ - 无响应 - X1 - - 将内部调整组态。
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编

号

有效性 响应 F W R D 报警文本

TO Kin
11
1

✓ - 无响应 - X15 - ✓ TO 和驱动装置的组态不一致。

11
2

✓ - 无响应 - X15 - ✓ TO 和编码器的组态不一致。

11
3

✓ - 取消启用 X2 - ✓ - 不支持等时同步模式。

11
4

✓ - 取消启用 X1 - ✓ ✓ 跨 PLC 同步操作组态错误。

20
1

✓ - 取消启用 X0 - ✓ ✓ 内部错误。

- ✓ 基于轴的 大动态值停止

20
2

✓ - 无响应 X0 - ✓ - 内部组态错误。

- ✓ 基于轴的 大动态值停止

20
3

✓ - 取消启用 X0 - ✓ - 内部错误。

- ✓ 基于轴的 大动态值停止

20
4

✓ - 取消启用 X0 - - - 调试错误。

- ✓ 基于轴的 大动态值停止

30
4

✓ - 通过急停斜坡功能进行停

止

X2 - - - 速度限值为零。

- ✓ 基于轴的 大动态值停止

30
5

✓ - 通过急停斜坡功能进行停

止

X2 - - - • 加速度限值为零。

• 减速度限值为零。

- ✓ 基于轴的 大动态值停止

30
6

✓ - 通过急停斜坡功能进行停

止

X2 - - - 加加速度限值为零。

- ✓ 基于轴的 大动态值停止

30
7

✓ - 以 大动态值停止 X2 - - ✓ • 达到了位置的负数值范围。

• 达到了位置的正数值范围。

30
8

✓ - 取消启用 X2 - - ✓ • 超出了位置的负数值范围。

• 超出了位置的正数值范围。

32
1

✓ - 通过急停斜坡功能进行停

止

X3 - - - 轴未回原点。
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编

号

有效性 响应 F W R D 报警文本

TO Kin
32
2

✓ - 无响应 - X3 - - 未执行重新启动。

32
3

✓ - 取消启用 X3 - - - MC_Home 无法执行。

34
1

✓ - 以 大动态值停止 X10 - - - 数据回原点失败。

34
2

✓ - 通过急停斜坡功能进行停

止

X10 - - - 未找到参考凸轮/编码器零位标记。

34
3

✓ - 取消启用 X1 - - - 设备不支持回原点功能。

40
1

✓ - 取消启用 X13 - - ✓ 访问逻辑地址时出错。

41
1

✓ - 取消启用 X5 - - ✓ 逻辑地址处的编码器故障。

41
2

✓ - 取消启用 X5 - - - 超出所允许的实际值范围。

42
1

✓ - 取消启用 X4 - - ✓ 该逻辑地址处的驱动装置故障。

43
1

✓ - 取消启用 X7 - - ✓ 与该逻辑地址下的设备的通信发生故障。

50
1

✓ ✓ 无响应 - X6 - - 设定的速度受到限制。

50
2

✓ ✓ 无响应 - X6 - - • 已编程的加速度受限。

• 已编程的减速度受限。

50
3

✓ ✓ 无响应 - X6 - - 设定的加加速度受到限制。

50
4

✓ - 无响应 - X6 - - 激活转数设定值监视。

51
1

✓ - 无响应 - X6 - - 运动系统运动超出动态限值。

52
1

✓ - 取消启用 X11 - - - 跟随误差。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2722 编程和操作手册, 11/2022



编

号

有效性 响应 F W R D 报警文本

TO Kin
52
2

✓ - 无响应 - X11 - - 跟随误差容差警告。

53
1

✓ - 取消启用 X9 - - - • 逼近正硬限位开关。

• 负向逼近硬限位开关。

• 收缩方向无效，硬限位开关激活。

✓ - • 硬限位开关极性反转，无法收缩。

• 两个硬限位开关均已激活，无法收缩。

• 已触发的硬限位开关存在编码器错

误，不能收缩。

53
3

✓ - 报警响应取决于组态的响

应和轴运动的类型。

• 以 大动态值停止

“<TO>.PositionLimits_
SW.LimitReachedBeha
vior”= 0 且采用互连轴

时。

– 同步操作期间作为

跟随轴的轴运动

– 运动系统运动中的

运动系统轴

• 以当前动态值停止

“<TO>.PositionLimits_
SW.LimitReachedBeha
vior”= 1 且采用互连轴

时

X8 - - - • 逼近负向软限位开关。

• 逼近正向软限位开关。

53
4

✓ - 可以组态报警响应。

• 取消启用

设置：

“<TO>.PositionLimits_
SW.LimitReachedBeha
vior”= 0

• 通过急停斜坡功能进行

停止 
设置：

“<TO>.PositionLimits_
SW.LimitReachedBeha
vior”= 1

X8 - - - • 超过负向软限位开关。

• 超过正向软限位开关。
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编

号

有效性 响应 F W R D 报警文本

TO Kin
54
1

✓ - 取消启用 X12 - - - 定位监控误差。

54
2

✓ - 取消启用 X2 - - - 卡紧监视错误：轴已离开卡紧误差窗口。

55
0

✓ - 跟踪设定值 X13 - - - 正在执行驱动装置自主运动控制。

55
1

✓ - 无响应 - X6 - - 基于驱动装置/轴参数，无法达到 大速

度。

55
2

✓ - 取消启用 X15 - - - 斜坡上升过程中，编码器调整错误。

56
1

- ✓ 无响应 - X6 - - 该方向运动设置的速度受到限制。

56
2

- ✓ 无响应 - X6 - - • 方向运动的编程加速度受到限制。

• 方向运动的编程减速度受到限制。

56
3

- ✓ 无响应 - X6 - - 该方向运动设置的加加速度受到限制。

60
1

✓ - 以 大动态值停止 X14 - - - 主动轴未指定或存在故障。

60
3

✓ - 取消启用 X14 - - - 主动轴未处于位置控制模式。

60
8

✓ - 以 大动态值停止 X14 - - - 同步/取消同步过程中出错。

61
2

✓ - 取消启用 X2 - - - 指定的循环凸轮尚未插补。

70
0

✓ - 取消启用 X2 - - - 切换位置计算错误。

70
1

✓ - 取消启用 X13 - - - I/O 输出错误。

70
2

✓ - 取消启用 X2 - - - 位置值无效。

70
3

✓ - 取消启用 X2 - - - 输出凸轮轨数据错误。
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编

号

有效性 响应 F W R D 报警文本

TO Kin
70
4

✓ - 取消启用 X2 - - - 输出凸轮数据错误。

75
0

✓ - 取消启用 X2 - - - 指定轴回原点过程中，不能执行测量任

务。

75
2

✓ - 无响应 X2 - - - 未检测到测量作业的有效范围。

75
3

✓ - 取消启用 X2 - - - 一个测量输入每次只能访问一个编码器。

75
4

✓ - 取消启用 X2 - - - 外部设备中的测量输入组态不正确。

75
5

✓ - 取消启用 X13 - - - 测量作业无法执行。

75
8

✓ - 无响应 X2 - - - 测量边沿未评估。

80
1

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X2 - - - 运动系统轴未就绪。

80
2

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X3 - - - 无法计算几何元素。

80
3

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X4 - - - 计算变换时出错。

80
4

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X2 - - - 运动系统运动无法在结束处停止。

80
5

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X2 - - - 轴动态对路径动态的限制不正确。

80
6

- ✓ 停止但不离开轨迹 X2 - - - 区域超出工作区域或封锁区域。

80
7

- ✓ 无响应 - X2 - - 区域超出信号区域。

80
8

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X2 - - - 因激活多个工作区域导致混淆。

80
9

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X2 - - - 通过动态响应定位运动的轨迹动态限值出

错。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2725



编

号

有效性 响应 F W R D 报警文本

TO Kin
81
0

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X7 - - - 传送带未分配或有故障（OCS <编号>）。

81
1

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X7 - - - 使 TCP 逼近对象坐标系时出错 (OCS <编
号>)。

81
2

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X4 - - - 奇点处理出错。

• 运动系统已到达奇点。

• 轨迹命令中的奇点过多。

82
0

- ✓ 基于轴的 大动态值停止 X8 - - - • 已超出接头 <编号> 的接头行进范围的

上限。

• 已超出接头 <编号> 的接头行进范围的

下限。

90
0

✓ - 设置的主值无效 X2 - - ✓ 主值无效。

90
1

✓ - 设置的主值无效 X2 - - ✓ 数据传输错误

90
2

✓ - 无响应 - X2 - - 主值精度受限。

90
3

✓ - 设置的主值无效 X2 - ✓ ✓ 引导轴的模数设置已在循环模式下更改。

工艺报警 101 - 114 (S7-1500, S7-1500T)

工艺报警 101 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止
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重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

组态错误。 ✓ ✓  

运动控制
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报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

  不允许 <变量> 中的值。 ✓ ✓ 调整指定的值。

不允许 Kinematics.TypeOfKinematics 的值。     • 选择有效的运动系统类型。

• 如果使用具有超过 4 个插补轴的运动系统类

型，请确保 CPU 支持“S7-1500T Motion 
Control KinPlus”运动控制包并将其下载到 
CPU 中并激活。

负载齿轮因子错误。 ✓ - 调整“<TO>.LoadGear.Numerator”和/或
“<TO>.LoadGear.Denominator”参数中的负载

齿轮因数。

需要至少一个编码器。Sensor[].existent ✓ - 至少组态一个编码器。

必须为 DSC 组态 Sensor[1]。 ✓ - 组态 Sensor[1]。
Sensor[1..4].Parameter.FineResolutionXist1
 和 p979 中的值不相同。

✓ - 将工艺的高精度值设置为与驱动装置的高精度值

相同。

由于编码器组态/机械装置而无法显示编码器

位置。

✓ - 检查编码器和机械装置的组态。

在旋转式驱动装置系统中，不允许使用线性编

码器 (Sensor.System)。
✓ -

负载侧编码器不支持间隙补偿。 ✓ -
控制器参数错误。 ✓ - 调整“<TO>.PositionController.Kv”参数的值。

PROFIBUS parameter assignment 
inconsistent. Ti 与 To 之和大于发送时钟。

✓ - 在硬件配置中，调整发送时钟。

驱动装置、驱动装置报文类型或编码器不适用

于 DSC。
✓ - 检查是否可以使用 DSC 操作驱动装置，如有必

要，调整驱动装置报文。

工艺数据块仅适用于数字传动联轴器。 ✓ - 检查驱动装置耦合

模拟量输出或位驱动程序的 VREF 分配多次。 ✓ - 确保为项目中的所有工艺对象分配了不同的地

址。

TimeOut 参数超出限制。 ✓ - 将轴控制面板的监视时间设置为有效值。

Actor.Interface.AddressIn 和 AddressOut 中
的报文不相等。

✓ - 针对发送方向和接收方向设置相同的驱动装置报

文类型。

增量式编码器的回零数据组合无效。 ✓ - 检查主动和被动回零设置。

Sensor[1..4].Interface.AddressIn 和 
AddressOut 中的报文不相等。

✓ - 针对发送方向和接收方向设置相同的编码器报文

类型。

运动机构轴 A<数字> 未连接 - ✓ 互连轴。
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报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

增量拾取器 2D：没有形成封闭的平行结构。 - ✓ 调整机械系统的几何数据。

增量拾取器 3D：没有形成封闭的平行结构。 - ✓
增量拾取器 3D：不允许第三个机械臂存在角

度偏移。

- ✓

机械臂距离无效。 - ✓
三脚架：不允许第三个机械臂存在角度偏移。 - ✓
同一运动机构轴的多个版本，指定为 
AxisCoupling.N[].CausingAxis。

- ✓ 调整机械轴耦合的组态。

在 AxisCoupling.N[] 下以圆形耦合的运动机

构轴。

- ✓

         
1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 102 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-
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重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

调整驱动装置组态时出错。 ✓ -  
  驱动器未分配给 SINAMICS 设备。 ✓ - 驱动器调整过程仅适用于 SINAMICS 驱动器。

参数不存在，值无法读取或无效。 ✓ - 检查设备是否支持非循环数据通信（基于 
PROFIdrive）。  大转速。 ✓ -

大扭矩 (p1520)。 ✓ -
大扭矩 (p1521)。 ✓ -

高精度扭矩。 ✓ -
额定转速。 ✓ -
额定扭矩。 ✓ -
电机类型。 ✓ -
未指定。 ✓ -

由于资源不足，将取消调整。 ✓ -
驱动器未直接互连 I/O 区域。 ✓ - 在轴的组态中加入了逻辑地址，例如加入到数据

块中。仅当编码器直接互连 I/O 区域时，才能进

行调整。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 103 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
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重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

调整编码器组态时出错。 ✓ -  
  编码器未分配给 SINAMICS 设备。 ✓ - 驱动器调整过程仅适用于 SINAMICS 设备和外部

西门子编码器。

参数不存在，值无法读取或无效。 ✓ - 检查设备是否支持非循环数据通信（基于 
PROFIdrive）。  编码器系统 ✓ -

编码器精度 ✓ -
编码器高精度 Gx_XIST1 ✓ -
编码器高精度 Gx_XIST2 ✓ -
编码器旋转 ✓ -
未指定 ✓ -

由于资源不足，将取消调整。 ✓ -
编码器未直接互连 I/O 区域。 ✓ - 在轴的组态中加入了逻辑地址，例如加入到数据

块中。仅当编码器直接互连 I/O 区域时，才能进

行调整。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 104 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：通过 大动态值进行停止 
报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

指定软限位开关时出错。 ✓ -  
  负方向上的软限位开关大于正方向上的软限位

开关。

✓ - 更改软限位开关的位置。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。
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工艺报警 105 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

驱动器组态错误。 ✓ -  
  硬件配置。 ✓ - • 连接合适的设备。

• 检查设备 (I/O)。
• 检查项目的拓扑结构。

• 比较设备组态和工艺对象的组态。

• 联系客户支持。

TO 需要一个较小的伺服周期时钟。 ✓ -

内部通信错误。 ✓ - • 检查项目的一致性并将项目重新加载到控制

器中。

• 联系客户支持。

在项目中，驱动器数据的地址不存在。 ✓ - 检查项目的一致性并将项目重新加载到控制器

中。

对扭矩数据标架进行参数分配时出错。 ✓ - 检查 SIEMENS 附加报文 750（扭矩数据）的互

连。

驱动器互连期间出现地址重叠。 ✓ - 确保为项目中的所有工艺对象分配了不同的地

址。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 106 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

驱动器连接组态错误。 ✓ -  
  系统与驱动器无通信。 ✓ - 内部系统错误。

• 检查项目的一致性并将项目重新加载到控制

器中。

• 联系客户支持。

斜坡上升过程中驱动器未初始化。 ✓ - • 确保控制器与驱动器之间建立有通信连接。

为此，需在启用轴之前对

“<TO>.StatusDrive.CommunicationOK”参
数进行评估。

• 要启用工艺对象，必须完成驱动器初始化。

稍后再次触发该作业。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 107 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-
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重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

编码器组态错误。 ✓ -  
  硬件配置。 ✓ - • 连接合适的设备。

• 检查设备 (I/O)。
• 检查项目的拓扑结构。

• 比较设备组态和工艺对象的组态。

• 联系客户支持。

TO 需要一个较小的伺服周期时钟。 ✓ -

内部通信错误。 ✓ - • 检查项目的一致性并将项目重新加载到控制

器中。

• 联系客户支持。

编码器互连期间出现地址重叠。 ✓ - 确保为项目中的所有工艺对象分配了不同的地

址。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 108 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

编码器连接组态错误。 ✓ -  
  系统与编码器无通信。 ✓ - 内部系统错误。

• 检查项目的一致性并将项目重新加载到控制

器中。

• 联系客户支持。

斜坡上升过程中编码器未初始化。 ✓ - • 确保控制器与编码器之间建立有通信连接。

为此，需在启用轴之前对

“<TO>.StatusSensor[1..4].Communication
OK”参数进行评估，并检查编码器实际值的

状态是否为“<TO>.StatusSensor[1..4].State”
= VALID (2)。

• 要启用工艺对象，必须完成编码器初始化。

稍后再次触发该作业。

在项目中，编码器数据地址缺失。 ✓ - 检查项目的一致性并将项目重新加载到控制器

中。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 109 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

组态错误。 ✓ -  
  负方向上的硬限位开关。 ✓ - • 连接合适的设备。

• 检查设备 (I/O)。
• 检查项目的拓扑结构。

• 比较设备组态和工艺对象的组态。

• 联系客户支持。

正方向上的硬限位开关 ✓ -
参考凸轮“主动回原点”。 ✓ -
参考凸轮“被动回原点”。 ✓ -
模拟量驱动装置接口的使能位。 ✓ -
模拟量驱动装置接口的驱动装置就绪位。 ✓ -
测量输入的输入发生故障。 ✓ -
输出凸轮的输出故障。 ✓ -

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 110 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应

报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

将内部调整组态。 ✓ -  
  Actor.DriveParameter.MaxSpeed 受限。 ✓ - • 更正了驱动装置和工艺对象

“<TO>.Actor.DriveParameter.ReferenceSpe
ed”中的参考转速。参考转速（参数 p2000）
不得小于 大转速（参数 p1082）的一半

“<TO>.Actor.DriveParameter.ReferenceSpe
ed”≥ 0.5
“<TO>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed”。

• 驱动装置参数在运行期间（在线）自动传送

到工艺对象的过程中，参数精度可能与驱动

装置中组态的参考转速和 大转速存在轻微

偏差。 
• 对于模拟量驱动装置连接，将驱动装置和工

艺对象组态中的参考值更正为

“<TO>.Actor.MaxSpeed”/ 1.17。
PositioningMonitoring.ToleranceTime 受限。 ✓ - 更改组态数据。

 
 

DynamicDefaults.EmergencyDeceleration 
受限。

✓ -

DriveParameter.ReferenceTorque 过低。 ✓ -
Sensor[].Backlash.Size 受限。 ✓ -
Sensor[].Backlash.Velocity 受限。 ✓ -

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 111 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应

报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

TO 和驱动器的组态不一致。 ✓ -  
  报文不同。 ✓ - 匹配工艺对象的报文组态和驱动器中的报文组态

（驱动器中的 p922）。

扭矩精度不兼容。 ✓ - 为驱动器调整高力矩分辨率。

驱动器的应用周期和伺服周期不同。 ✓ - 针对 PROFIBUS 驱动器，在设备组态中调整驱动

器的应用周期。驱动器的应用周期和 TO 的处理周期不同。 ✓ -
组态为线性电机。 ✓ - 在驱动器中设置圆机壳电机 (P300)。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 112 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

TO 和编码器的组态不一致。 ✓ -  
  报文类型不同。 ✓ - 匹配工艺对象的报文组态和编码器的报文组态。

编码器不是一个绝对编码器。 ✓ - 将工艺对象的编码器组态为绝对编码器。

编码器的应用周期和伺服周期不同。 ✓ - 针对 PROFIBUS 编码器，在设备组态中调整编码

器的应用周期。编码器的应用周期和 TO 的处理周期不同。 ✓ -
编码器不是增量式编码器。 ✓ - 将工艺对象的编码器组态为增量编码器。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 113 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

运动控制
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报警响应 Kin2)：-
重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

不支持等时同步模式。 ✓ - • 在等时同步模式中，为输出凸轮或凸轮轨迹

工艺对象组态的输出或者为工艺对象“测量

输入”组态的输入无法使用。

将设备组态中的 I/O 组态为等时同步 I/O。

• 超出了允许的 大应用周期 TServo。

使用 SINAMICS 传感器时， 大应用周期可

能长达 8 ms。
• 确保组织块 MC-Servo [OB91] 可通过总线系

统进行同步调用。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 114 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

跨 PLC 同步操作组态错误。 ✓ -  
  组态错误。 ✓ - 检查互连的引导轴和跟随轴的组态。确保已正确

组态所有相关变量以进行跨 PLC 同步操作。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 201 - 204 (S7-1500, S7-1500T)

工艺报警 201 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

运动控制
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报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

内部错误。 ✓ ✓ 联系客户支持。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 202 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应

报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

内部组态错误。 ✓ ✓ 联系客户支持。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 203 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

内部错误。 ✓ ✓ 联系客户支持。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

运动控制
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工艺报警 204 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

调试错误。 ✓ ✓  
  与 TIA Portal 的连接中断 ✓ ✓ 检查连接属性。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 304 - 343 (S7-1500, S7-1500T)

工艺报警 304 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：通过急停斜坡功能进行停止

报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

速度限值为零。 ✓ - 为动态限制中的 大速度 
(DynamicLimits.MaxVelocity) 输入一个非零值。

- ✓ 在动态限值内输入一个不为零的速度 
(DynamicLimits.Path.Velocity) 值。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 305 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：通过急停斜坡功能进行停止

报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

加速度/减速度限值为零。 ✓ ✓  
  加速度 ✓ - 为动态限制中的 大加速度 

(DynamicLimits.MaxAcceleration) 输入一个非

零值。

- ✓ 在动态限值内输入一个不为零的加速度 
(DynamicLimits.Path.Acceleration) 值。

减速度 ✓ - 为动态限制中的 大减速度 
(DynamicLimits.MaxDeceleration) 输入一个非

零值。

- ✓ 在动态限值内输入一个不为零的减速度 
(DynamicLimits.Path.Deceleration) 值。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 306 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：通过急停斜坡功能进行停止

报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

加加速度限值为零。 ✓ - 为动态限制中的 大加加速度 
(DynamicLimits.MaxJerk) 输入一个非零值。

- ✓ 在动态限值内输入一个不为零的加加速度 
(DynamicLimits.Path.Jerk) 值。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 307 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：通过 大动态值进行停止

运动控制
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报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

达到该位置的正/负数值范围。 ✓ -  
  负 ✓ - 启用工艺对象的“模数”设置。

正 ✓ -
1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 308 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

超出了位置的正/负数值范围。 ✓ -  
  负 ✓ - 启用工艺对象的“模数”设置。

正 ✓ -
1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 321 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：通过急停斜坡功能进行停止

报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

轴未归位。 ✓ - 要执行绝对定位运动控制，必须使工艺对象回

零。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 322 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应 
报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

未执行重新启动。 ✓ -  
  TO 尚未就绪，无法重新启动。 ✓ - 重新下载项目。

不满足 TO 的重新启动条件。 ✓ - 禁用工艺对象。

凸轮工艺对象：

确保凸轮未在使用。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 323 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

MC_Home 无法执行。 ✓ - • 启用工艺对象的“模数”设置。

• 要使用运动控制指令“MC_Home”，则需调整

该位置值。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 341 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：通过 大动态值进行停止 
报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

数据归位失败。 ✓ -  
  逼近速度为 0。 ✓ - 检查回原点组态 (Homing.ApproachVelocity)。
回原点速度为 0。 ✓ - 检查回原点组态 

(Homing.ReferencingVelocity)。
1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 342 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：通过急停斜坡功能进行停止 
报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

未找到参考凸轮/编码器零位标记。 ✓ - 在轴的行程范围内，未找到为回零组态的参考凸

轮。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 343 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

设备不支持回原点功能。 ✓ - 在 C-CPU 的属性中，为所用的脉冲生成器输出

组态一个参考开关输入。

（“脉冲发生器 (PTO/PWM) > PTO[n]/PWN[n] > 
硬件输入/输出”）(Pulse generators (PTO/
PWM) > PTO[n]/PWN[n] > Hardware inputs/
outputs)
通过零标记回零时，CPU 将参考开关输入传送为

零标记。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 401 - 431 (S7-1500, S7-1500T)

工艺报警 401 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

访问逻辑地址时出错。 ✓ -  
  地址无效。 ✓ - • 连接合适的设备。

• 检查设备 (I/O)。
• 检查项目的拓扑结构。

• 比较设备组态和工艺对象的组态。

• 组态有效的硬限位开关。

• 联系客户支持。

输入地址无效 ✓ -
输出地址无效 ✓ -

为地址区域分配参数时出错。 ✓ - 确保为项目中的所有工艺对象分配了不同的地

址。驱动装置互连期间出现地址重叠。 ✓ -
编码器互连期间出现地址重叠。 ✓ -

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 411 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

逻辑地址处的编码器故障。 ✓ -  
  编码器中的报警消息。 ✓ - 检查编码器的功能、连接和 I/O。

编码器硬件错误。 ✓ -
编码器脏。 ✓ -
读取的编码器绝对值错误。 ✓ - 将驱动器中的编码器类型或编码器参数 P979 与

工艺对象的组态数据进行比较。

编码器监视零标记 ✓ - 编码器发出零位标记监视出错的信号

（Gx_XIST2 中的故障代码 0x0002，请参见 
PROFIdrive 配置文件）。

编码器处于“停止”(Parking) 状态。 ✓ - • 有关错误原因，请查看所连接的驱动器或编

码器。

• 检查报警是否可能由驱动器或编码器的相关

调试操作而触发。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 412 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

超出所允许的实际值范围。 ✓ -  

运动控制
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报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

  正方向。 ✓ - • 使轴/编码器回到有效的实际值范围。

• 使用绝对值编码器时，检查 PROFIdrive 报文

中增量实际值“Gx_XIST1”的传输。如果增量

实际值以小于 32 位的值传输，则在工艺对象

数据块中将

“<TO>.Sensor[1..4].Parameter.BehaviorGx
_XIST1”中“Gx_XIST1”的评估组态为值 0。
更多关于增量实际值“Gx_XIST1”评估的详细

信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 轴功能 
(页 1501)》文档中的“驱动和编码器连接”

部分。

负方向。 ✓ -

模数长度。 ✓ - 请注意模数轴的 大允许速度：

• 模数轴未组态为同步轴工艺对象的可能主

值：

允许的 大速度限制为 MC‑Servo [OB91] 的
模数长度/循环时间。

• 模数轴组态为同步轴工艺对象的可能主值：

允许的 大速度限制为 MC‑Servo [OB91] 的
模数长度/循环时间的一半。

缩短 MC‑Servo [OB91] 循环时间。

将 大速度“<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity”
组态为模数轴的 大允许速度。这样可将轴的速

度限制为 大允许速度。轴保持启用状态。

如果应用支持，请增加模数长度或禁用“模

数”(Modulo) 设置。

注意

更改模数组态后必须调整用户程序。

在用户程序中修改以下几点：

• 定位指令的目标位置和运动方向的计算

• 同步操作指令和凸轮的参数分配

• 在 HMI 和其它用户界面中显示位置

根据具体应用，可能需要进行额外的修改。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

运动控制
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工艺报警 421 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

该逻辑地址处的驱动装置故障。 ✓ -  
  驱动装置中的报警消息。 ✓ - • 检查驱动的功能和连接。

• 启用驱动中的安全功能。

更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 轴功能 (页 1501)》的“驱动中的

安全功能”部分。

• 在模拟连接轴的情况下，检查

“<TO>.StatusDrive.InOperation”变量 = 
TRUE 是否成立。

无需进行驱动装置控制。 ✓ -
驱动装置已关闭。 ✓ -
无法启用驱动装置。 ✓ -

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 431 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

与该逻辑地址下的设备的通信发生故障。 ✓ -  
  驱动装置故障。 ✓ - 检查驱动装置的功能、连接和 I/O。

驱动装置设备状况错误。 ✓ - • 检查驱动装置的功能、连接和 I/O。

• 比较设备组态（PROFINET 同步主站、

PROFINET 同步从站或 PROFIBUS DP 主站系

统、PROFIBUS 从站）与 MC-Servo [OB91] 
中的循环时间。主站应用的循环与 MC-
Servo 的应用循环必须设置为相同的循环时

间。

（参数分配错误通过 0x0080 指示。）

• 如果调用缩短到 PROFINET IO 系统的发送时

钟的 MC‑Servo [OB91] 应用周期，且工艺报

警 431（驱动装置故障状态）反复显示，则

增加发送时钟的更新时间。

编码器故障。 ✓ - 检查编码器的功能、连接和 I/O。

编码器心跳信号错误。 ✓ - • 检查编码器的功能、连接和 I/O。

• 比较设备组态（PROFINET 同步主站、

PROFINET 同步从站或 PROFIBUS DP 主站系

统、PROFIBUS 从站）与 MC-Servo [OB91] 
中的循环时间。主站应用的循环与 MC-
Servo 的应用循环必须设置为相同的循环时

间。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 501 - 563 (S7-1500, S7-1500T)

工艺报警 501 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应

报警响应 Kin2)：无响应

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

设定的速度受到限制。 ✓ ✓ • 检查运动控制指令的速度值。

• 检查动态限值的组态。

• 检查“<TO>.Static.DynamicLimits.Velocity”
变量的值。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 502 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应

报警响应 Kin2)：无响应

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

已编程的加速度/减速度受限。 ✓ ✓  
  加速度 ✓ ✓ • 检查运动控制指令的加速度值。

• 检查动态限值的组态。

减速度 ✓ ✓ • 检查运动控制指令的减速度值。

• 检查动态限值的组态。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 503 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应

报警响应 Kin2)：无响应

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

设定的加加速度受到限制。 ✓ ✓ • 检查运动控制指令的速度值。

• 检查动态限值的组态。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 504 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应 
报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

激活转数设定值监视。 ✓ - • 检查机械组态。

• 检查编码器连接。

• 检查速度设定值接口的组态。

• 检查控制回路的组态。

• 检查 大速度值 
(<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity)。

• 使用绝对值编码器时，检查 PROFIdrive 报文

中增量实际值“Gx_XIST1”的传输。如果增量

实际值以小于 32 位的值传输，则在工艺对象

数据块中将

“<TO>.Sensor[1..4].Parameter.BehaviorGx
_XIST1”中“Gx_XIST1”的评估组态为值 0。
更多关于增量实际值“Gx_XIST1”评估的详细

信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 
(页 1501)》文档中的“驱动和编码器连接”

部分。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

运动控制
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工艺报警 511 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应 
报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

运动系统运动超出动态限值。 ✓ -  
  速度。 ✓ - 降低运动机构的运动速度。

加速度。 ✓ - 降低运动机构的运动加速度。

减速度。 ✓ - 降低运动机构的运动减速度。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 521 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

跟随误差。 ✓ - • 检查控制回路的组态。

• 检查编码器的信号方向。

• 检查随动误差监视的组态。

• 使用绝对值编码器时，检查 PROFIdrive 报文

中增量实际值“Gx_XIST1”的传输。如果增量

实际值以小于 32 位的值传输，则在工艺对象

数据块中将

“<TO>.Sensor[1..4].Parameter.BehaviorGx
_XIST1”中“Gx_XIST1”的评估组态为值 0。
更多关于增量实际值“Gx_XIST1”评估的详细

信息，请参见《S7-1500/S7-1500T 轴功能 
(页 1501)》文档中的“驱动和编码器连接”

部分。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 522 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应 
报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

跟随误差容差警告。 ✓ - • 检查控制回路的组态。

• 检查编码器的信号方向。

• 检查随动误差监视的组态。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 531 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 

运动控制
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报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

逼近正硬限位开关。 ✓ - 确认报警。

确认后，可以沿负方向运动。

负向逼近硬限位开关。 ✓ - 确认报警。

确认后，可以沿正方向运动。

收缩方向无效，硬限位开关激活。 ✓ - 由于激活了硬限位开关，将禁用编程的运动方

向。

向相反方向缩回轴。

重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

已触发的硬限位开关存在编码器错误，不能收

缩。

✓ - 更正编码器故障。

关断控制器然后再打开，或者在“Restart”= 
TRUE 的情况下执行“MC_Reset”作业，以确认报

警。

运动控制
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重新启动：请参见“解决方法”部分

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

硬限位开关极性反转，无法收缩。 ✓ - • 检查硬限位开关的机械组态。

• 检查限位开关。

• 确保两个变量中只有一个是“TRUE”：
– <TO>.StatusWord.X17 

(HWLimitMinActive)
– <TO>.StatusWord.X18 

(HWLimitMaxActive)
• 要启用收缩，可使用运动控制指令

“MC_WriteParameter”通过参数

“PositionLimits_HW.Active”= FALSE 暂时禁

用硬限位开关。

工艺版本 ≥ V7.0：
仅可遍历的硬限位开关需要：关断控制器然后再

打开，或者在“Restart”= TRUE 的情况下执行

“MC_Reset”作业，以确认报警。

工艺版本 < V7.0：
关断控制器然后再打开，或者在“Restart”= 
TRUE 的情况下执行“MC_Reset”作业，以确认报

警。

两个硬限位开关均已激活，无法收缩。 ✓ -

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 533 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：报警响应取决于组态的响应和轴运动的类型。

• 以 大动态值停止

“<TO>.PositionLimits_SW.LimitReachedBehavior”= 0 且采用互连轴时。

– 同步操作期间作为跟随轴的轴运动

– 运动机构运动中的运动机构轴

• 以当前动态值停止

“<TO>.PositionLimits_SW.LimitReachedBehavior”= 1 且采用互连轴时

报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

接近软限位开关。 ✓ -  
  负 ✓ - 基于当前动态值，轴将接近负向软限位开关。

对于定位轴，检查位置设定值。

对于跟随轴，检查当前动态值是否超出了组态的

动态限值。

沿正方向移动轴，使其远离负向软限位开关。

正 ✓ - 基于当前动态值，轴将接近正向软限位开关。

对于定位轴，检查位置设定值。

对于跟随轴，检查当前动态值是否超出了组态的

动态限值。

沿负方向移动轴，使其远离正向软限位开关

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 534 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：可以组态报警响应。

• 取消启用

设置：“<TO>.PositionLimits_SW.LimitExceededBehavior”= 0
• 通过急停斜坡功能进行停止 

设置：“<TO>.PositionLimits_SW.LimitExceededBehavior”= 1
报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

超过软限位开关。 ✓ -  
  负 ✓ - 已超出软限位开关。

确认报警。

确认后，可以沿正方向运动。

正 ✓ - 已超出软限位开关。

确认报警。

确认后，可以沿负方向运动。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 541 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

定位监控出错。 ✓ -  
  未达到目标范围。 ✓ - 在容差时间内未达到目标范围。

• 检查位置监视的组态。

• 检查控制回路的组态。

再次离开目标范围。 ✓ - 在 短停留时间内已离开目标范围。

• 检查位置监视的组态。

• 检查控制回路的组态。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 542 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 

运动控制
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报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

卡紧监视错误：轴已离开卡紧误差窗口。 ✓ - 轴所进行的运动控制大于固定挡块处允许的容

差。

检查固定挡块是否已脱离。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 550 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：跟踪设定值 
报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

正在执行驱动装置自主运动控制。 ✓ - • 驱动装置正在进行工艺对象未指定的运动。

• 检查在驱动装置中的安全功能是否已激活。

更多详细信息，请参见文档《S7-1500/
S7-1500T 轴功能 (页 1501)》的“驱动中的

安全功能”部分。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 551 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应 
报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

基于驱动器/轴参数，无法达到 大速度。 ✓ - 通过轴的组态机械机构，无法达到组态的 大速

度。

检查机械机构的组态和设置的参考速度。

在运行期间（在线）自动传送驱动器参数时，会

检查调整的参考转速

“<TO>.Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed”
。驱动器参数在运行期间（在线）自动传送的过

程中，参数精度可能与驱动器中组态的参考转速

存在轻微偏差。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 552 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用 
报警响应 Kin2)：-

运动控制
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

斜坡上升过程中，编码器调整错误。 ✓ -  

运动控制
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报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

  编码器未分配给 SINAMICS 设备。 ✓ - • 当前正在运行的编码器无法进行调整。对其

它可使用的编码器进行组态。可使用编码器

开关 (MC_SetSensor)。
• 将编码器设置为当前正在运行且无法调整的

编码器。

• 指定其它传感器，以初始化工艺对象。

  编码器系统。 ✓ -
编码器精度。 ✓ -
高精度编码器。 ✓ -
编码器旋转。 ✓ -
未指定。 ✓ -
参考值 NACT。 ✓ -

参数不存在，值无法读取或无效。 ✓ - 检查设备是否支持非循环数据通信（基于 
PROFIdrive）。  编码器系统。 ✓ -

编码器精度。 ✓ -
高精度编码器。 ✓ -
编码器旋转。 ✓ -
未指定。 ✓ -
参考值 NACT。 ✓ -

由于资源不足，将取消调整。 ✓ -
  编码器系统。 ✓ -
编码器精度。 ✓ -
高精度编码器。 ✓ -
编码器旋转。 ✓ -
未指定。 ✓ -
NACT 参考值 ✓ -

编码器未直接互连 I/O 区域。 ✓ - 在组态轴时，该逻辑地址设置为一个数据块或位

存储器地址区。仅当编码器直接互连 I/O 区域

时，才能进行调整。
  编码器系统。 ✓ -
编码器精度。 ✓ -
高精度编码器。 ✓ -
编码器旋转。 ✓ -
未指定。 ✓ -
参考值 NACT。 ✓ -

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

运动控制
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工艺报警 561 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：无响应

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

方向运动的编程速度受到限制。 - ✓ 检查方向运动速度的组态。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 562 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：无响应

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

方向运动的编程加速度/减速度受到限制。 - ✓  
  加速度 - ✓ 检查方向运动加速度的组态。

减速度 - ✓ 检查方向运动减速度的组态。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 563 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：无响应
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

方向运动的编程加加速度受到限制。 - ✓ 检查方向运动加加速度的组态。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 601 - 612 (S7-1500, S7-1500T)

工艺报警 601 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：通过 大动态值进行停止

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

主动轴未指定或存在故障。 ✓ - 在“组态 > 主值互连”(Configuration > Leading 
value interconnections) 中，为跟随轴组态可能

的主值。

对于跨 PLC 同步操作，请确保在“属性 > 常规 > 
周期时间”(Properties > General > Cycle time) 下
为所有已连接 CPU 的 MC-SERVO OB 选择了“与

总线同步”(Synchronous to the bus) 选项。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 603 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

主动轴未处于位置控制模式。 ✓ - 在同步/取消同步的过程中，引导轴必须在位置

控制模式下运行。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 608 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：以 大动态值停止

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

同步/取消同步过程中出错。 ✓ - • 防止主值运动在同步/取消同步过程中方向发

生反转。

• 如有必要，使用更高的 滞后值 
(<TO>.Extrapolation.Hysteresis.Value) 进行

实际值耦合。

有关更多信息，请参见西门子工业在线支持

中的常见问题解答条目 109798578 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/109798578)。

• 检查相应运动控制指令的“SyncDirection”或
“SyncOutDirection”参数。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 612 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

指定的凸轮尚未插补。 ✓ - 使用运动控制指令“MC_InterpolateCam”对用于

凸轮运动的凸轮进行插补。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 700 - 758 (S7-1500, S7-1500T)

工艺报警 700 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

切换位置计算错误。 ✓ -  
  凸轮位置：OnPosition ✓ - 无法计算“OnPosition”参数的位置。

因提前时间而导致计算了无效位置（例如，

“OnPosition”>“OffPosition”）。

因轴动态和补偿时间而导致无法对输出凸轮进行

开关。

凸轮位置：OffPosition ✓ - 无法计算“OffPosition”参数的位置。

因提前时间而导致计算了无效位置（例如，

“OffPosition”>“OnPosition”）。

因轴动态和补偿时间而导致无法对输出凸轮进行

开关。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2768 编程和操作手册, 11/2022



工艺报警 701 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

I/O 输出错误。 ✓ - 无法对输出凸轮或凸轮轨迹工艺对象的数字输出

进行寻址。

再次下载设备组态。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 702 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

位置值无效。 ✓ - • 在该轴上，执行运动控制作业“MC_Reset”。
需在工艺对象完成重启操作后再执行。

• 编码器错误，因此编码器值无效。检查编码

器，必要时调整组态。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 703 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

输出凸轮数据错误。 ✓ -  
  输出凸轮：输出凸轮编号 ✓ - 检查凸轮轨迹中相关输出凸轮的组态，必要时调

整数值。

正确组态的示例：

• “<TO>.Parameter.Cam[1..32].OnPosition
”<“<TO>.Parameter.Cam[1..32].OffPosition
”

• “<TO>.Parameter.Cam[1..32].Duration”>“<
TO>.Parameter.OffCompensation”-
“<TO>.Parameter.OnCompensation”

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 704 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

输出凸轮数据错误。 ✓ - 检查输出凸轮的组态，必要时调整数值。

正确组态的示例：

• “MC_OutputCam.OnPosition”<“MC_Output
Cam.OffPosition”

• “MC_OutputCam.Duration”>“<TO>.Parame
ter.OffCompensation”-
“<TO>.Parameter.OnCompensation”

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。
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工艺报警 750 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

指定轴归位过程中，不能执行测量任务。 ✓ - 请勿将运动控制指令“MC_Home”和
“MC_MeasuringInput”同时使用。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 752 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

未检测到测量作业的有效范围。 ✓ - 未识别出在运动控制指令“MC_MeasuringInput”
中指定的测量范围。

调整测量范围。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 753 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

一个测量输入每次只能访问一个编码器。 ✓ - 仅为一个编码器使用一条运动控制指令

“MC_MeasuringInput”。
1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 754 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

外部设备中的测量输入组态不正确。 ✓ - 检查外部设备中的测量输入组态。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 755 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：取消启用

报警响应 Kin2)：-
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

测量作业无法执行。 ✓ -  
  设备报告一个错误。 ✓ - 测量因错误而被中止。

检查所用设备中的测量输入功能。

报文 39x 不支持循环测量。 ✓ - • 使用运动控制指令“MC_MeasuringInput”，
开始进行一次性测量。

• 只有在使用 TM 定时器 DIDQ 进行测量时，才

可以循环测量。将测量输入类型的组态更改

为“TM 定时器 DIDQ”。
1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 758 (S7-1500, S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

测量边沿未评估。 ✓ - 即使模块尚未就绪，也在测量输入的输入端进行

边沿检测。

在下一个边沿处给出了测量值。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 801 - 820 (S7-1500T)

工艺报警 801 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

运动系统轴 <编号> 未就绪。 - ✓  
  轴未释放。 - ✓ 启用工艺对象。

轴作业已编程。 - ✓ 要传输其它运动系统作业，应将指定轴设为停止

状态。

轴报警。 - ✓ 检查并确认指定运动系统轴的工艺报警。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 802 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2774 编程和操作手册, 11/2022



重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

无法计算几何元素。 - ✓  

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2775



报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

  “CircMode”= 2 时的半径小于距离的一半。 - ✓ 调整半径。

起点、中间点和终点与“CircMode”= 0 时相同。 - ✓ 为起点、中间点和终点指定不同的值。

“CircMode”= 0 时未到达中间点。 - ✓ 调整中间点。

起点和终点与“CircMode”= 2 和“PathChoice”
= 2、3 时相同。

- ✓ 定义不同的起点和终点。

无法执行动态调整。 - ✓ 关闭动态调整。

运动位置超出转换区域。 - ✓ 定义转换区域内的运动

转换仅适用于 sPTP 运动。 - ✓ 选择“MC_MoveDirectAbsolute”指令或

“MC_MoveDirectRelative”指令进行变换。

不能逼近跟踪的 OCS。 - ✓ • 使用指令“MC_MoveLinearAbsolute”或
“MC_MoveCircularAbsolute”。

• 在“MC_MoveCircularAbsolute”时，使用

“CircMode”= 0。
• 关闭动态调整。

• 为指令使用 > 0 的路径。不可以在没有运动

系统运动时激活定向运动。

已耦合的 OCS 中运动系统的运动不能通过作

业组态终止。

    • 使用指令“MC_MoveLinearAbsolute”或
“MC_MoveCircularAbsolute”。

• 在“MC_MoveCircularAbsolute”时，使用

“CircMode”= 0。
• 关闭动态调整。

• 为指令使用 > 0 的路径。不可以在没有运动

系统运动时激活定向运动。

不能使用已耦合的 OCS 更改坐标系。 - ✓ 无法通过运动命令从一个已耦合的 OCS 直接切

换到另一个已耦合的 OCS。首先，发送一个 
WCS 中的指令或一个未跟踪 OCS，然后再使用

所跟踪的 OCS 完成运动系统的这一过程。

不能使用已耦合的 OCS 进行 sPTP 运动。 - ✓ 在已移动的 OCS 中不能使用

“MC_MoveDirectRelative”或
“MC_MoveDirectAbsolute”指令。要在耦合的 
OCS 中移动运动系统，请使用以下指令：

• “MC_MoveLinearAbsolute”和
“MC_MoveLinearRelative”

• “MC_MoveCircularAbsolute”和
“MC_MoveCircularRelative”

运动控制
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报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

不能使用已耦合的 OCS 更改激活的坐标系。 - ✓ 以下指令只能在状态“TrackingState”= 0 或 1 时
执行：

• “MC_DefineTool”
• “MC_SetTool”
• “MC_TrackConveyorBelt”
指令“MC_SetOCSFrame”只能在状态

“TrackingState”= 0 时执行。

首先，发送一个 WCS 中的指令或一个未跟踪 
OCS，然后再使用所跟踪的 OCS 完成运动系统

的这一过程。

未正确指定用户转换的动态值。 - ✓ 检查 MC-Transformation [OB98] 中用户转换的

速度和加速度的计算结果。

目标接头位置超出有效接头行进范围。 - ✓ 检查设置的接头行进范围限值。指定有效的目标

接头位置。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 803 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

计算变换时出错。 - ✓  
  将轴坐标转换为笛卡尔坐标时出错。 - ✓ • 针对接头位置空间和变换空间更正指定运

动：

• 使用单轴运动在允许的变换区域定位运动机

构轴的位置。

• 对于用户变换：检查 MC 转换 [OB98] 中的计

算。

  对于用户自定义运动机构：

MC 转换 [OB 98] 的“FunctionResult”
- ✓

将笛卡尔坐标转换为轴坐标时出错。 - ✓
  对于预定义的运动机构：

附加信息：

- ✓

0 无法到达笛卡尔坐标位置 - ✓
1 奇点 - ✓
对于用户自定义运动机构：

MC 转换 [OB 98] 的“FunctionResult”
- ✓

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 804 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

运动系统运动无法在结束处停止。 - ✓ 确保轨迹足够长。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 805 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

轴动态对路径动态的限制不正确。 - ✓  
  轨迹速度限值为零。 - ✓ 为运动机构轴组态更大的“ 大速度”。

加速度/减速度限值为零。 - ✓ 为运动机构轴组态更大的“ 大加速度”或“

大减速度”。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 806 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：停止但不离开轨迹

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

与工作区域或封锁区域发生冲突 - ✓ 将运动机构移入工作区域或移出封锁区域。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 807 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：无响应

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

与信号区域发生冲突 - ✓ -
1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。
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工艺报警 808 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

因激活多个工作区域导致混淆。 - ✓  
  <当前活动的工作区数量> - ✓ 仅激活一个工作区域。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 809 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

通过方向运动动态值设定的路径动态限值错误。 - ✓  
  速度限值为零。 - ✓ 为定向运动中涉及的轴组态一个更高的 大速

度。

加速度/减速度限值为零。 - ✓ 为定向运动中涉及的轴组态一个更高的 大加速

度或减速度。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 810 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

传送带未分配或有故障（OCS <编号>）。 - ✓ • 检查“MC_TrackConveyorBelt”作业的参数。

• 检查代表传送带的支持主值的工艺对象的组

态。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 811 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

使 TCP 逼近对象坐标系时出错 (OCS <编号>)。 - ✓ • 在对象坐标系上正在使用不允许的逼近 TCP 
的运动作业。使用

“MC_MoveLinearAbsolute”或
“MC_MoveCircularAbsolute”作业。

• “TrackingState”=“2”和“4”时，使用运动控制

指令“MC_GroupStop”或
“MC_GroupInterrupt”完成对 OCS 的跟踪。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 812 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法 
TO1) Kin2)

奇点处理出错。 - ✓  
  运动系统已到达奇点。 - ✓ 针对奇点更正给定轨迹运动。

轨迹命令中的奇点过多。 - ✓
1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 820 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：-
报警响应 Kin2)：基于轴的 大动态值停止

重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

已超出接头 <编号> 的接头行进范围的上限。 - ✓ 通过单轴作业将接头移回接头行进范围。

已超出接头 <编号> 的接头行进范围的下限。 - ✓
1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 900 - 903 (S7-1500T)

工艺报警 900 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：设置的主值无效

报警响应 Kin2)：-
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重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

主值无效。 ✓ - 设置更高的容差时间 
(<TO>.Parameter.ToleranceTimeExternalLeadi
ngValueInvalid)。
检查互连组件的连接。确保不存在通信干扰。

确保相关 CPU 处于 RUN 操作状态。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 901 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：设置的主值无效

报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

数据传输错误 ✓ -  
  原因：版本无效                       ✓ - 检查通信。

原因：模数起始值无效 ✓ -
原因：模数长度无效                            ✓ -
原因：生命迹象错误 ✓ -
原因：位置无效 ✓ - 检查其它 CPU 上引导轴的主值。

原因：速度无效 ✓ -
原因：加速度无效 ✓ -

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

工艺报警 902 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：无响应
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报警响应 Kin2)：-
重新启动：不需要

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

主值精度受限。 ✓ - 缩短组态的延迟时间。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

工艺报警 903 (S7-1500T)
报警响应 TO1)：设置的主值无效

报警响应 Kin2)：-
重新启动：必需项

报警文本 有效性 解决方法

TO1) Kin2)

在循环操作中更改了引导轴的模数设置。 ✓ - 只有在 CPU 重新启动或操作状态改变后，引导

轴代理才会采用引导轴的已更改模数设置。

关断控制器然后再打开，并在“Restart”= TRUE 
的情况下执行“MC_Reset”作业，以确认报警。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。

6.1.6.3 运动控制指令中的错误 ID (S7-1500, S7-1500T)

可通过“Error”和“ErrorID”输出参数指示运动控制指令中的错误。

在以下情况下，可通过“Error”= TRUE 和“ErrorID”= 16#8xxx，指示运动控制指令中的错误：

• 工艺对象的状态无效，无法继续执行作业。

• 运动控制指令的参数指定无效，无法继续执行作业。

• 因工艺对象错误而导致报警响应。
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错误显示

如果运动控制指令出错，则参数“Error”会显示值“TRUE”。出错原因在参数“ErrorID" ”中指定。 
当“Error”= TRUE 时，将拒绝对工艺对象进行作业。正在执行的作业不受已拒绝作业的影响。 
如果在执行作业时，“Error”= TRUE  以及 “ErrorID”= 16#8001，则表示已发生工艺报警。此时，

可对该工艺报警的指示进行分析。

如果在执行“MC_MoveJog”作业的过程中显示“Error”=“TRUE ”，轴将进行制动，并进入停止状

态。在这种情况下，将使用为“MC_MoveJog”指令组态的减速度。

确认错误

无需对运动控制指令中的错误进行确认。

解决该错误后，需重新启动作业。

错误 ID 16#0000 - 16#800F (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#000
0

✓ ✓ 无错误 -

16#800
1

✓ ✓ 在处理运动控制指令时发生工艺报警

（工艺对象错误）。 
在工艺数据块中，“ErrorDetail.Number”变量

中输出一条错误消息。

有关工艺报警和报警响应列表，请参见“工艺

报警列表 (页 2719)”部分。

16#800
2

✓ - 指定的工艺对象无效 • 检查“Axis”、“Master”、
“SlaveOutputCamCamTrackMeasuringInp
ut”或“Cam”参数的工艺对象规格。

• 对于“MC_MeasuringInputCyclic”：为参数

“MeasuringInputType”，指定一个有效的测

量输入类型。

- ✓ 检查“Axis”或“AxesGroup”参数的工艺对象规

格。

仅可将运动系统工艺对象用于“AxesGroup”参
数。

16#800
3

✓ ✓ 指定的速度无效 为参数“Velocity”指定允许的速度值。

- ✓ 速度系数无效 为“VelocityFactor”参数指定允许的速度系数

值。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#800
4

✓ ✓ 指定的加速度无效 为“Acceleration”参数指定允许的加速度值。

- ✓ 加速度系数无效 为“AccelerationFactor”参数指定允许的加速度

系数值。

16#800
5

✓ ✓ 指定的减速度无效 为“Deceleration”参数指定允许的减速度值。

- ✓ 减速度系数无效 为“DecelerationFactor”参数指定允许的减速度

系数值。

16#800
6

✓ ✓ 指定的加加速度无效 为参数“Jerk”指定允许的加加速度值。

- ✓ 加加速度系数无效 为“JerkFactor”参数指定允许的加加速度系数

值。

16#800
7

✓ - 条目无效

“JogForward”和“JogBackward”参数

同时设置为 TRUE。轴将以上一个有效

的减速度进行制动。

重置参数“JogForward”和参数“JogBackward”。

✓ - 指定的方向无效

 
为参数“Direction”或“SyncDirection”指定允许

的方向值。

- ✓ 为“DirectionA”参数指定允许的运动方向值。

16#800
8

✓ - 距离值无效 为“Distance”参数设置允许的距离值。

- ✓ 指定的相对目标坐标无效 为“Distance”参数指定允许的相对目标坐标值。

16#800
9

✓ - 位置值无效 为“Position”参数设置允许的位置值。

- ✓ 指定的绝对目标坐标无效 为“Position”参数指定允许的绝对目标坐标值。

16#800
A

✓ - 操作模式无效 为参数“Mode”指定允许的工作模式。 
- ✓ 指定的模式无效 为“Mode”参数指定允许的模式值。 

16#800B ✓ - 指定的停止模式无效 在“StopMode”参数中指定允许的停止模式值。

运动控制

6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

使用工艺功能

2786 编程和操作手册, 11/2022



ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#800
C

✓ - 对于每个工艺对象，仅允许一个指令

实例。

• 可以针对参数“Axis”、“Master”、“Slave”或
“Cam”，使用相同值在用户程序中的多个点

调用该指令。

确保对于参数“Axis”、“Master”、“Slave”或
“Cam”，仅使用该值调用一个指令。

• 使用 DB 编辑器功能“将快照加载为实际

值”(Load snapshot as actual values) 或“将

起始值加载为实际值”(Load start values as 
actual values) 时可能会出现错误消息。

通过将 CPU 切换到 STOP、重新编译受影响

的数据块并将其下载到设备中的方式，更正

受影响数据块工艺对象的错误。

16#800
D

✓ ✓ 当前状态下不允许执行作业。工艺对

象已初始化。

当操作状态从 STOP 切换为 RUN 时，会依次对

工艺对象进行初始化（STARTUP 操作状态）。

此过程可能需要几个应用周期，具体视使用的

工艺对象数目而定。

需在工艺对象初始化完成后再执行。也可以扩

展应用周期。

✓ - 当前状态下不允许执行作业。正在执

行“Restart”。
在进行“Restart”时，工艺对象不能执行任何作

业。凸轮、输出凸轮、凸轮轨迹和测量输入工

艺对象上的活动作业已取消。

需在工艺对象完成“Restart”操作后再执行。

- ✓ 在进行重新启动时，工艺对象不能执行任何作

业。活动作业已取消。

重新启动运动系统工艺对象 多可花费一秒时

间。

需在工艺对象完成重启操作后再执行。

16#800E ✓ - 如果该工艺对象已启用，则不支持

“Restart”。
在执行“Restart”之前，需通过

“MC_Power.Enable”= FALSE 禁用该工艺对象。

16#800F ✓ ✓ 由于已锁定工艺对象，所以不能执行

作业。

• 通过设置“MC_Power.Enable”= TRUE 启用

工艺对象。重新启动作业。

• “Execute”= TRUE 时，“MC_Stop”作业处于

激活状态。参数“Execute”= FALSE 时，可复

位作业。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。
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错误 ID 16#8010 - 16#801F (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#801
0

✓ - 增量编码器的回原点模式无效 不能使用增量式编码器（“Mode”= 6、7）进行

绝对编码器调整。

工艺版本 ≥ V7.0：
需使用参数“Mode”= 0、1、2、3、5、8、
10、11、12 启动增量编码器的回原点操作。

工艺版本 < V7.0：
需使用参数“Mode”= 0、1、2、3、5、8、
10、11、12、13 启动增量式编码器的回原点

操作。

16#801
1

✓ - 绝对编码器的回原点模式无效 工艺版本 ≥ V7.0：
需使用参数“Mode”= 0、1、2、3、5、8、
10、11、12 启动绝对值编码器的回原点操作。

工艺版本 < V7.0：
需使用参数“Mode”= 0、1、6、7、11、12 启
动绝对编码器的回原点操作。

16#801
2

✓ - 由于轴控制面板已激活，所以无法执

行作业。

将主控制返回至用户程序。重新启动作业。

- ✓ 由于运动控制面板已激活，所以无法

执行该作业。

16#801
3

✓ - CPU 与 TIA Portal 之间的在线连接已断

开。

检查与 CPU 的在线连接。

16#801
4

✓ ✓ 内部作业的存储空间耗尽。 已达到运动控制作业的 大可能数量。 
请减少待执行作业的数量（参数“Execute”= 
FALSE）。

16#801
5

✓ ✓ 无法使用“MC_Reset”确认错误。工艺

对象的组态中存在错误。

请检查工艺对象的组态。

16#801
6

✓ - 实际值无效。 要执行“MC_Home”或定位作业，实际值必须有

效。

请检查实际值的状态。工艺对象的

“<TO>.StatusSensor[1..4].State”变量的值必

须为 2（有效值）。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#801
7

✓ - 传动比分子值非法 为参数“RatioNumerator”指定允许的传动比分

子值。

允许的整数值：

-2147483648 到 2147483647
（值不允许为 0）

16#801
8

✓ - 传动比分母值非法 为参数“RatioDenominator”指定允许的传动比

分母值。

允许的整数值： 
1 到 2147483647

16#801
9 

✓ - 作业无法执行。指定的跟随轴是同步

操作链的原始主值。

无法进行递归互连。引导轴无法作为跟随轴与

自身主值互连。为参数“Slave”指定允许的跟随

轴。 
1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

错误 ID 16#8020 - 16#802F (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#802
1

✓ - 主值范围的位移值非法 为参数“MasterOffset”指定主值范围的允许位移

值。

16#802
2

✓ - 从值范围的位移值非法 为参数“SlaveOffset”指定主值范围的允许位移

值。

16#802
3

✓ - 主值范围的缩放比例值非法 为参数“MasterScaling”指定主值范围的允许缩

放比例值。

16#802
4

✓ - 从值范围的缩放比例值非法 为参数“SlaveScaling”指定从值范围的允许缩放

比例值。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#802
6

✓ - 主值的距离值非法 为参数“MasterStartDistance”指定主值的允许

距离值。

16#802
7

✓ - 凸轮的使用值非法 为参数“ApplicationMode”指定凸轮的循环/非
循环使用的允许值。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

错误 ID 16#8030 - 16#803F (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#803
4 

✓ - 引导轴的同步位置值非法 为参数“MasterSyncPosition”指定引导轴同步

位置的允许值。

16#803
5 

✓ - 跟随轴的同步位置值非法 为参数“SlaveSyncPosition”指定跟随轴同步位

置的允许值。

16#803
6 

✓ - 同步/取消同步类型的值无效 为参数“SyncProfileReference”指定同步/取消同

步类型的允许值。

16#803
7

✓ - 跟随轴的停止位置值无效 为参数“SlavePosition”指定跟随轴停止位置的

允许值。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

错误 ID 16#8040 - 16#804F (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#804
0

✓ - 输出凸轮的起始位置值非法 为参数“OnPosition”指定输出凸轮起始位置的

允许值。

16#804
1

✓ - 基于位置的输出凸轮的结束位置值非

法

为参数“OffPosition”指定基于位置的输出凸轮

结束位置的允许值。

16#804
2

✓ - 基于时间的输出凸轮的开启持续时间

值非法

为参数“Duration”指定基于时间的输出凸轮的

开启持续时间允许值。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#804
3

✓ - 力/扭矩限值非法 在“Limit”参数中指定允许范围内的值。

允许的整数值： 
-2147483648 到 2147483648

16#804
4

✓ - 未出于减小力矩的目的而组态轴。 选择驱动器报文 102、103、105 或 106

16#804
5

✓ - 由于行进至固定挡块作业已激活，该

作业无法执行。

到固定挡块的行程处于激活状态时，无法切换

至非位置控制的模式。

16#804
6

✓ - 在“InClamping”状态下，无法禁用

“MC_TorqueLimiting”作业。

缩回轴，并禁用“MC_TorqueLimiting”。

16#804
7

✓ - 运动遇到固定挡块。 仅允许进行远离固定挡块的运动。

16#804
A

✓ - 附加扭矩设定值的值非法 在“Value”参数中指定允许的附加扭矩设定值。

16#804B ✓ - 扭矩上限值非法 在“UpperLimit”参数中指定允许的扭矩上限值。

16#804
C

✓ - 扭矩下限值非法 在“LowerLimit”参数中指定允许的扭矩下限值。

16#804
D

✓ - 扭矩的上限值小于或等于扭矩的下限

值。

调整“UpperLimit”和“LowerLimit”参数的值，使

扭矩的上限值大于扭矩的下限值。

16#804E ✓ - 由于“MC_TorqueLimiting”作业已激

活，因此无法执行该作业。

退出扭矩的上限值和下限值设置。重新启动

“MC_TorqueLimiting”作业。

由于“MC_TorqueRange”作业已激

活，因此无法执行该作业。

停止力/力矩限制或固定挡块检测。重新启动

“MC_TorqueRange”作业。

16#804F ✓ - 未针对附加扭矩值组态轴。 使用增补报文 750。
1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。
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错误 ID 16#8050 - 16#805F (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#805
0

✓ - 编码器编号非法 工艺版本 < V7.0：
MC_SetSensor：在“Sensor”参数中，输入编码

器的允许数字。

工艺版本 ≥ V7.0：
MC_SetSensor：在“Sensor”参数中，输入编码

器的允许数字（1、2、3、4）。

MC_Home：在“Sensor”参数中，输入用于编码

器的允许数字（0、1、2、3、4）。

16#805
1

✓ - 参考编码器编号非法 为参数“MC_SetSensor.ReferenceSensor”指定

允许的参考编码器编号。

如果使用参数“Mode”= 0 调用指令

“MC_SetSensor”，则应为参数

“ReferenceSensor”输入一个与参数“Sensor”不
同的数字。

16#805
5

✓ - “MC_SetAxisSTW”不允许位屏蔽 在“STW1 BitMask”和“STW2 BitMask”位屏蔽中

选择不可控制位。

仅控制允许的位。

16#805
A

✓ - 要更改的参数值非法 在参数“ParameterNumber”中输入要更改的参

数索引的允许值。

16#805B ✓ - 组态硬限位开关时出错。 在正向/负向硬限位开关的输入处指定一个有效

变量。

16#805
C

✓ - 待写入的值的数据类型非法。 在参数“Value”中指定有效的数据类型。

16#805
D

✓ - • 来自轴或外部编码器的直接 
PROFIdrive 数据连接。

• 轴处于仿真状态。

• 将轴组态为虚拟轴。

仅当组态了通过数据块的 PROFIdrive 数据连接

时，才组态 Ti、To、TDC 通信时间。 

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。
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错误 ID 16#8060 - 16#806F (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#806
2

✓ - 逼近值无效 为参数“ApproachLeadingValue”指定搜索的主

值的允许逼近值。

16#806
3

✓ - 指定的从值未映射有效的定义范围

（主值）。

• 为参数“FollowingValue”指定允许的从值。

• 确保已对凸轮进行插补

（“MC_InterpolateCam.Done”= TRUE，
“<TO>.StatusWord.X5 (Interpolated)”
= TRUE）。

16#806
4

✓ - 指定的主值未映射有效的功能范围

（从值）。

• 为参数“LeadingValue”指定允许的主值。

• 确保已对凸轮进行插补

（“MC_InterpolateCam.Done”= TRUE，
“<TO>.StatusWord.X5 (Interpolated)”
= TRUE）。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

错误 ID 16#8070 - 16#807F (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#807
0

✓ - 主值的偏移值非法 为参数“PhaseShift”指定主值的允许偏移值。

16#807
1

✓ - 由于轴未处于位置控制的模式，因此

无法执行该作业。

激活位置控制的模式。

16#807
4

✓ - 由于“MC_Home”作业已激活，因此无

法执行该作业。

在主动或被动回原点时，拒绝进行编码器切换。

请等待，直至“MC_Home”作业已完成。重新启

动作业。

16#807
5

✓ - 由于轴上没有同步操作处于激活状

态，因此无法执行该作业。

开启同步操作功能。重新启动作业。

16#807
6

✓ - 由于正在指定轴上仿真同步，因此无

法执行该作业。

结束同步操作的仿真过程。重新启动作业。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#807
7

✓ - 由于没有处于等待或激活状态的

“MC_GearInPos”或“MC_GearIn”作
业，因此无法执行该作业。

开启同步操作功能。重新启动作业。

要取消同步凸轮传动，可使用运动控制指令

“MC_CamOut”。
16#807
8

✓ - 由于没有处于等待或激活状态的

“MC_CamIn”作业，因此无法执行该

作业。

开启凸轮传动功能。重新启动作业。

要取消同步齿轮传动，可使用运动控制指令

“MC_GearOut”。
16#807
9

✓ - 由于“MC_GearInVelocity”的速度齿轮

传动已激活，因此无法执行该作业。

用于设置主值或跟随轴偏移量的作业仅适用于

处于活动状态的齿轮传动或凸轮传动期间。

跟随轴处于非位置控制操作状态。

停止速度齿轮传动并重新启动“MC_GearInPos”
作业或“MC_CamIn”作业。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

错误 ID 16#8080 - 16#808F (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#808
0

✓ - 从值偏移的值无效 为“Offset”参数指定从值偏移的允许值。

16#808
1

✓ - 主值距离的值无效 为“OffsetDistance”参数指定从值偏移的允许

值。

16#808
2

✓ - 主值距离的值无效 为参数“PhasingDistance”指定主值偏移的允许

值。

16#808
3

✓ - 主值/从值偏移的行进类型值无效 为参数“ProfileReference”指定主值/从值偏移的

允许值。

16#808
4

✓ - 起始位置的值无效 为参数“StartPosition”指定主值/从值偏移的允

许值。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#808
A

✓ - 由于轴上存在从值偏移，因此无法执

行主值偏移的作业。

通过“MC_OffsetAbsolute”或
“MC_OffsetRelative”退出激活的从值偏移。重

新启动作业。

由于轴上存在主值偏移，因此无法执

行从值偏移的作业。

通过“MC_PhasingAbsolute”或
“MC_PhasingRelative”退出激活的主值偏移。

重新启动作业。

16#808B ✓ - 由于轴上没有处于激活状态的凸轮传

动，因此无法执行该作业。

只有在激活凸轮传动的情况下，才能使用

“SyncProfileReference”= 5 的“MC_CamIn”作
业。

16#808
C

✓ - 在激活的主值偏移或从值偏移期间，

不允许主值反向。

将主值反向后，再次启动作业。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

错误 ID 16#80A0 - 16#80AF (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80A
1

✓ - 由于已激活同步操作作业，因此无法

执行该命令。

激活“MC_CamIn”或“MC_GearInPos”作业时，

跟随轴上的“MC_Home”作业将不执行。

退出同步操作作业。重新启动作业。

16#80A
2

✓ - • 使用测量范围进行一次性测量时，

将采用该测量范围但不进行测量边

沿检测。

• 对于组态的模数轴设置，测量范围

无效。

检查并调整该测量输入，必要时可调整测量范

围位置。

16#80A
3

✓ - 由于回原点作业已激活，因此无法通

过 PROFIdrive 报文启动测量输入作

业。

无法同时执行回原点作业以及通过 PROFIdrive 
报文启动测量输入作业。

请等待，直至回原点作业已结束。通过 
PROFIdrive 报文重新启动测量作业。

16#80A
5

✓ - 测量范围的起始位置值非法 为参数“MC_MeasuringInput.StartPosition”或
“MC_MeasuringInputCyclic.StartPosition”指
定测量范围起始位置的允许值。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80A
6

✓ - 测量范围的结束位置值非法 为参数“MC_MeasuringInput.EndPosition”或
“MC_MeasuringInputCyclic.EndPosition”指定

测量范围结束位置的允许值。

16#80A
7

✓ - 使用测量范围进行测量时，将执行测

量操作，但计算得出的位置超出了指

定的测量范围。该测量值将丢弃。

检查并调整该测量输入，必要时可调整测量范

围位置。

16#80A
8

✓ - 由于轴上的凸轮处于激活状态，因此

无法执行该作业。

对于“ProfileReference”= 0 的
“MC_PhasingRelative”或
“MC_PhasingAbsolute”作业，只能用在

“MC_GearIn”或“MC_GearInPos”处于“同步”

状态（“MC_GearIn.InGear”= TRUE 或
“MC_GearInPos.InSync”= TRUE）的激活齿轮

传动上。

16#80A
9

✓ - 由于轴上没有处于激活状态的同步齿

轮传动或凸轮传动，因此无法执行该

作业。

主值/从值偏移的作业仅适用于处于“同步”状

态（“MC_GearIn.InGear”= TRUE、
“MC_GearInPos.InSync”= TRUE 或
“MC_CamIn.InSync”= TRUE）的有效齿轮传动

或凸轮传动。

16#80A
A

✓ - 凸轮不包含任何点或段，无法进行插

补。

用点/段填充凸轮。重新启动作业。

16#80A
B

✓ - 凸轮当前正在使用，无法进行插补。 结束凸轮的当前使用状态。重新启动作业。

16#80A
C

✓ - 凸轮包含错误的点或段，无法进行插

补。 
（例如，凸轮仅包含一个点。）

用允许的点/段填充凸轮。重新启动作业。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80A
D

✓ - 指定的同步位置超出凸轮的定义范围。当“SyncProfileReference”= 0、1、2、3、5、
6 时：

为参数“MasterSyncPosition”指定允许的同步

位置。重新启动作业。

当“SyncProfileReference”= 4 时：

通过“MasterOffset”参数，可设置凸轮主值的偏

移量或将引导轴移动到凸轮的定义范围内。重

新启动作业。

16#80A
E

✓ - 由于运动系统的运动已激活，因此无

法执行该作业。

结束当前运动系统的运动。重新启动作业。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

错误 ID 16#80B0 - 16#80BF (S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80B1 - ✓ 坐标系的规格非法 为“CoordSystem”参数指定允许的坐标系值。

16#80B2 - ✓ 运动过渡的规格非法 为“BufferMode”参数指定允许的运动过渡值。

16#80B3 - ✓ 倒圆间隙的规格非法 为“TransitionParameter”参数指定允许的倒圆

间隙值。

16#80B4 - ✓ 指定的接头位置范围非法 在参数“TurnJoint”中指定接头目标位置范围的

允许值。

16#80B5 - ✓ 动态调整的规格非法 为“DynamicAdaption”参数指定允许的动态调

整值。

16#80B6 - ✓ 圆周轨迹定义的规格非法 为“CircMode”参数指定允许的圆周轨迹定义值。

16#80B7 - ✓ 圆周轨迹辅助点的规格非法 为“AuxPoint”参数指定允许的圆周轨迹辅助点

值。

16#80B8 - ✓ 目标位置的规格非法 为“EndPoint”参数指定允许的目标位置值。

16#80B9 - ✓ 圆周轨迹方向的规格非法 为“PathChoice”参数指定允许的圆周轨迹方向

值。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80B
A

- ✓ 圆周轨迹主平面的规格非法 为“CirclePlane”参数指定允许的圆周轨迹主平

面值。

16#80BB - ✓ 半径规格非法 为“Radius”参数指定允许的圆周轨迹半径值。

16#80BC - ✓ 角度规格非法 为“Arc”参数指定允许的圆周轨迹角度值。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

错误 ID 16#80C0 - 16#80CF (S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80C
1

- ✓ 区域类型的规格非法 为“ZoneType”参数指定允许的区域类型值。

16#80C
2

- ✓ 区域位置的规格非法 为“ZoneNumber”参数指定允许的区域编号值。

16#80C
3

- ✓ 参考系的规格非法 为“ReferenceSystem”参数指定允许的参考系

值。

16#80C
4

- ✓ 坐标规格非法 为“Frame”参数指定允许的坐标值。

16#80C
5

- ✓ 区域几何数据的规格非法 为“GeometryType”参数指定允许的区域几何

值。

16#80C
6

- ✓ 几何参数的规格非法 为“GeometryParameter”参数指定允许的几何

参数值。

16#80C
7

- ✓ 未定义区域。 使用“MC_DefineWorkspaceZone”作业定义工

作空间区域或使用

“MC_DefineKinematicsZone”作业定义运动系

统区域。

16#80C
8

- ✓ 在运动期间，无法重新定义工具。 退出当前运动。重新启动“MC_DefineTool”作
业。

- ✓ 在运动期间，无法更改当前工具。 退出当前运动。重新启动“MC_SetTool”作业。

16#80C
A

- ✓ 工具编号的规格非法 为“ToolNumber”参数指定允许的工具编号值。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80CB - ✓ 对象坐标系的规格非法 为“OcsNumber”参数指定允许的对象坐标系

值。

16#80C
C

- ✓ 由于单轴运动已经在运动系统轴中激

活，因此无法执行作业。

退出当前单轴运动。重新启动作业。

16#80C
D

- ✓ 由于“MC_GroupStop”作业已激活，

因此无法执行该作业。

将“MC_GroupStop.Execute”参数设置为 
FALSE。重新启动作业。

16#80CE - ✓ 作业序列用于表示容量。 已传输 大允许数量的运动控制作业。

16#80CF - ✓ 无法执行运动系统的运动。 组态运动系统轴工作范围内的运动系统运动。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

错误 ID 16#80D0 - 16#80DF (S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80D
1

- ✓ 为使用参数“Position”而提供的值无效 在“PositionMode”参数中指定一个有效值，以

使用“Position”参数。

16#80D
2

- ✓ 目标臂定位空间的值非法 在“LinkConstellation”参数中输入目标臂定位

空间的允许值。

16#80D
3

- ✓ 运动系统轴位置的值非法 在参数“AxesPosition”中输入运动系统轴位置的

允许值。

16#80D
4

- ✓ 运动系统轴速度的值非法 为“AxesVelocity”参数指定运动系统轴速度的允

许值。

16#80D
5

- ✓ 运动系统轴加速度的值非法 为“AxesAcceleration”参数指定运动系统轴加速

度的允许值。

16#80D
6

- ✓ 转换期间发生错误。 为转换指定允许的值。

16#80D
7

- ✓ 无法执行运动系统转换作业。 运动系统移动所跟踪的 OCS 时或所跟踪 OCS 的
移动已完成时，

“MC_KinematicsTransformation”或
“MC_InverseKinematicsTransformation”指令

无法执行计算。等待至传送带跟踪的当前作业

完成，然后重新开始运动系统转换作业。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80D
8

- ✓ 参考坐标系的值无效 为“AxesCoordSystem”参数指定参考坐标系的

允许值。

16#80D
A

- ✓ 参数“InitialObjectPosition”的值无效 在参数“InitialObjectPosition”中为标架输入允

许的值。

16#80D
B

- ✓ 运动系统的仿真模式无法结束 确保结束仿真时，运动系统工艺对象上的轴位

置设定值与已分配轴上的轴位置设定值匹配。

如果使用模数轴，请确保该轴与仿真开始时处

于相同的模数循环中。 
16#80D
C

- ✓ 因为工艺对象中只能有一个该类型的

作业被激活，所以该作业无法执行。

等待直至激活的作业完成。重新启动作业。

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

错误 ID 16#80E0 - 16#80EF (S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80E0 - ✓ 无法执行运动系统的运动。 组态运动系统工作空间区域中的运动系统运动。

16#80E1 ✓ - 凸轮中起点的索引值无效 在“StartPointCam”参数中，为凸轮中起点的索

引指定一个有效值。

16#80E2 ✓ - 凸轮中起始区段的索引值无效 在“StartSegmentCam”参数中，为凸轮中起始

区段的索引指定一个有效值。。

16#80E3 ✓ - “ArrayOfPoints”中起点的索引值无效。在“StartPointArray”参数中，为

“ArrayOfPoints”中起点的索引指定一个有效值。

16#80E4 ✓ - “ArrayOfSegments”中起始区段的索

引值无效。

在“StartSegmentArray”参数中，为

“ArrayOfSegments”中起始区段的索引指定一

个有效值。

16#80E5 ✓ - 待复制的点数值无效 在“NumberOfPoints”参数中，为待复制的点数

指定一个有效值。

16#80E6 ✓ - 待复制的区段数值无效 在“NumberOfSegments”参数中，为待复制的

区段数指定一个有效值。

16#80E7 ✓ - 由于复制操作已激活，因此无法执行

该作业。

请等待，直到通过“MC_CopyCamData”完成激

活的复制操作。重新启动作业。
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ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#80E8 ✓ - 由于正在对凸轮进行插补，因此无法

执行该作业。

请等待，直到通过“MC_InterpolateCam”完成

凸轮插补。重新启动作业。

16#80E9 ✓ - 待复制的点数组无效 在“ArrayOfPoints”参数中，指定一个

“ARRAY[*] OF TO_Cam_Struct_PointData”数
据类型的数组。

确保已在包含该数组的数据块属性中的“常规 
> 属性”(General > Attributes) 下激活“优化块

访问”(Optimized block access) 选项。

16#80E
A

✓ - 待复制的区段数组无效 在“ArrayOfSegments”参数中，指定一个

“ARRAY[*] OF TO_Cam_Struct_SegmentData”
数据类型的数组。

确保已在包含该数组的数据块属性中的“常规 
> 属性”(General > Attributes) 下激活“优化块

访问”(Optimized block access) 选项。

16#80EB ✓ - SIMATIC 存储卡没有足够的存储空间

来存储备份文件。

确保使用的 SIMATIC 存储卡上有足够的可用存

储空间。

16#80EC ✓ - 写入备份文件时出错。 -
16#80E
D

✓ - 用户程序中使用了两个以上的

“MC_SaveAbsoluteEncoderData”指
令实例。

在用户程序中 多使用两个

“MC_SaveAbsoluteEncoderData”指令实例。

16#80EE ✓ - 作业无法执行。 等到当前的“MC_SaveAbsoluteEncoderData”
作业用“Done”= TRUE 完成，然后重新启动该作

业。

16#80EF ✓ - SIMATIC 存储卡受写保护。 取消激活 SIMATIC 存储卡的写保护。

1) 适用于运动机构工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动机构工艺对象。
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错误 ID 16#8FF0 - 16#8FFF (S7-1500, S7-1500T)

ErrorID 有效性 说明 解决方法

TO1) Kin2)

16#8FFF ✓ ✓ 未指定的错误 联系您当地的西门子代表或支持中心。

可通过以下链接获取 Digital Industries 的联系

信息：

https://www.siemens.com/automation/
partner (https://www.siemens.com/
automation/partner)

1) 适用于运动系统工艺对象以外的所有工艺对象。

2) 仅适用于运动系统工艺对象。

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

6.2.1 简介 (S7-1200)

6.2.1.1 CPU S7-1200 的运动功能 (S7-1200)
TIA Portal 完美集成 CPU S7‑1200 的运动控制功能，对步进电机和伺服电机进行高效控制：

• 在 TIA Portal 中对定位轴和命令表工艺对象进行组态。CPU S7-1200 使用这些工艺对象来

控制用于控制驱动器的输出。

• 在用户程序中，可以通过运动控制指令来控制轴，也可以启动驱动器的运动命令。

参见

用于运动控制的硬件组件 (页 2803)
集成定位轴工艺对象 (页 2853)
定位轴工艺对象的工具 (页 2856)
使用作业表工艺对象 (页 2923)
命令表工艺对象工具 (页 2923)
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6.2.1.2 用于运动控制的硬件组件 (S7-1200)
下图显示了使用 CPU S7-1200 进行运动控制应用的基本硬件配置。  

CPU S7-1200
CPU S7-1200 兼具可编程逻辑控制器的功能和用于控制驱动器运行的运动控制功能。运动控

制功能负责对驱动器进行监控。

信号板

可以使用信号板为 CPU 添加其它输入和输出。 
如果需要，还可将数字量输出用作控制驱动器的脉冲发生器输出。对于具有继电器输出的 
CPU，由于继电器不支持所需的开关频率，因此无法通过板载输出来输出脉冲信号。如果要

在这些 CPU 中使用 PTO (Pulse Train Output)，必须使用具有数字量输出的信号板。

如果需要，还可使用模拟量输出来控制所连接的模拟量驱动器。
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PROFINET
PROFINET 接口用于在 CPU S7-1200 与编程设备之间建立在线连接。除了 CPU 的在线功能外，

附加的调试和诊断功能也可用于运动控制。

PROFINET 仍支持用于连接 PROFIdrive 驱动器和编码器的 PROFIdrive 配置文件。

驱动装置和编码器

驱动器用于控制轴的运动。编码器提供轴的闭环位置控制的实际位置。

下表显示了驱动器和编码器可能的连接方式：

驱动器连接 轴的闭环/开环控制 编码器连接

PTO (Pulse Train Output)
（带有脉冲接口的步进电机和伺服电

机）

位置控制 -

模拟量输出 (AQ) 位置控制 • 高速计数器 (HSC) 上的编码器

• 工艺模块 (TM) 上的编码器

• PROFINET 上的编码器

PROFINET 位置控制 • 驱动装置上的编码器

• 高速计数器 (HSC) 上的编码器

• 工艺模块 (TM) 上的编码器

• PROFINET 上的编码器

CPU 固件 V4.5 的订购信息

下列订购信息适用于 TIA Portal 中当前已安装的产品系列（不含括所有已安装的硬件支持

包）。

可以使用硬件支持包 (HSP) 安装新的硬件组件。安装后，硬件组件随即显示在硬件目录中。

名称 订货号

CPU 1211C DC/DC/DC 6ES7211-1AE40-0XB0
CPU 1211C AC/DC/RLY 6ES7211-1BE40-0XB0
CPU 1211C DC/DC/RLY 6ES7211-1HE40-0XB0
CPU 1212C DC/DC/DC 6ES7212-1AE40-0XB0
CPU 1212C AC/DC/RLY 6ES7212-1BE40-0XB0
CPU 1212C DC/DC/RLY 6ES7212-1HE40-0XB0
CPU 1214C DC/DC/DC 6ES7214-1AG40-0XB0
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名称 订货号

CPU 1214C AC/DC/RLY 6ES7214-1BG40-0XB0
CPU 1214C DC/DC/RLY 6ES7214-1HG40-0XB0
CPU 1214FC DC/DC/DC 6ES7214-1AF40-0XB0
CPU 1214FC DC/DC/RLY 6ES7214-1HF40-0XB0
CPU 1215C DC/DC/DC 6ES7215-1AG40-0XB0
CPU 1215C AC/DC/RLY 6ES7215-1BG40-0XB0
CPU 1215C DC/DC/RLY 6ES7215-1HG40-0XB0
CPU 1215FC DC/DC/DC 6ES7215-1AF40-0XB0
CPU 1215FC DC/DC/RLY 6ES7215-1HF40-0XB0
CPU 1217C DC/DC/DC 6ES7217-1AG40-0XB0
信号板 DI4 x DC 24 V (200 kHz) 6ES7221-3BD30-0XB0
信号板 DI4 x DC 5 V (200 kHz) 6ES7 221-3AD30-0XB0
信号板 DQ4 x DC 24 V (200 kHz) 6ES7222-1BD30-0XB0
信号板 DQ4 x DC 5 V (200 kHz) 6ES7222-1AD30-0XB0
信号板 DI2/DQ2 x DC 24 V (20 kHz) 6ES7223-0BD30-0XB0
信号板 DI2/DQ2 x DC 24 V (200 kHz) 6ES7223-3BD30-0XB0
信号板 DI2/DQ2 x DC 5 V (200 kHz) 6ES7223-3AD30-0XB0
信号板 AQ1 x 12 位（±10 V，0 到 
20 mA）

6ES7 232-4HA30-0XB0

参见

CPU S7-1200 的运动功能 (页 2802)
运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)

6.2.2 使用 S7-1200 运动控制的基础知识 (S7-1200)

6.2.2.1 PTO 上的步进电机 (S7-1200)

运动控制相关的 CPU 输出 (S7-1200)
可用驱动器的数目取决于 PTO（脉冲串输出）数目以及可用的脉冲发生器输出数目。
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下表提供了有关相关依赖性的信息：

大 PTO 数
每个配备工艺版本 V4 的 CPU 都可使用 4 个 PTO。也就是说 多可以控制 4 个驱动器。

PTO 的信号类型

根据 PTO 的信号类型，每个 PTO（驱动器）需要 1 到 2 个脉冲发生器输出：

信号类型 脉冲发生器输出数目

脉冲 A 和方向 B（禁用方向输出）1 1
脉冲 A 和方向 B 1 2
时钟增加 A 和时钟减少 B 2
A/B 相移 2
A/B 相移，四相位 2

1 方向输出必须为板载输出或位于信号板中。

可用的脉冲发生器输出和频率范围

继电器型 CPU 仅可访问信号板的脉冲发生器输出。

根据 CPU，脉冲信号发生器输出 Q0.0 到 Q1.1 可与以下频率范围配合使用： 

CPU Q0.0 Q0.1 Q0.2 Q0.3 Q0.4 Q0.5 Q0.6 Q0.7 Q1.0 Q1.1
1211 (DC/DC/DC) 100 

kHz
100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

- - - - - -

1212 (DC/DC/DC) 100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

20 kHz 20 kHz - - - -

1214(F) (DC/DC/DC) 100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

20 kHz 20 kHz 20 kHz 20 kHz 20 
kHz

20 kHz

1215(F) (DC/DC/DC) 100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

20 kHz 20 kHz 20 kHz 20 kHz 20 
kHz

20 kHz

1217 (DC/DC/DC) 1 MHz 1 MHz 1 MHz 1 MHz 100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

100 
kHz

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

2806 编程和操作手册, 11/2022



根据信号板，脉冲信号发生器输出 Qx.0 到 Qx.3 可与以下频率范围配合使用： 

信号板 Qx.0 Qx.1 Qx.2 Qx.3 - - - - - -
DI2/DQ2 x DC24V 
20kHz

20 kHz 20 kHz - - - - - - - -

DI2/DQ2 x DC24V 
200kHz

200 
kHz

200 
kHz

- - - - - - - -

DQ4 x DC24V 
200kHz

200 
kHz

200 
kHz

200 
kHz

200 
kHz

- - - - - -

DI2/DQ2 x DC5V 
200kHz

200 
kHz

200 
kHz

- - - - - - - -

DQ4 x DC5V 200kHz 200 
kHz

200 
kHz

200 
kHz

200 
kHz

- - - - - -

低频率始终为 1 Hz。
可将脉冲发生器输出自由分配给 PTO。

说明

如果按照信号类型使用具有不同频率范围的脉冲发生器输出，那么每种情况中都要使用 低

频率。

但信号类型“脉冲 A 和方向 B”除外。采用此类信号类型时，始终使用脉冲发生器输出的频

率范围。

说明

通过过程映像访问脉冲发生器输出

如果已选择 PTO (Pulse Train Output) 并将其分配给某个轴，固件将通过相应的脉冲发生器

和方向输出接管控制。

在实现上述控制功能接管后，将断开过程映像和 I/O 输出间的连接。虽然用户可通过用户程

序或监视表写入脉冲发生器和方向输出的过程映像，但所写入的内容不会传送到 I/O 输出。

因此通过用户程序或监视表格无法监视 I/O 输出。读取的信息反映过程映像中的值，与 I/O 输
出的实际状态不一致。

对于 CPU 固件非永久使用的其它所有 CPU 输出，通常可以通过过程映像监控 I/O 输出的状态。

驱动器信号输出

对于运动控制，可以选择将驱动器接口设置为“驱动器启用”或“驱动器准备就绪”。 
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使用驱动器接口时，可以随意选择用于驱动器启用的数字量输出和用于“驱动器准备就绪”

的数字量输入。

加速度/减速度限值

以下限值适用于加速度和减速度：

加速度/减速度 值

小加速度/减速度 5.0E-3 个脉冲/秒 2

大加速度/减速度 9.5E+9 个脉冲/秒 2

加加速度限值

以下限值适用于加加速度：

加加速度 值

小加加速度 4.0E-3 个脉冲/秒 3

大加加速度 1.0E+10 个脉冲/秒 3

参见

与运动控制相关的 CPU 输出（工艺版本 V1...3） (页 3076)
脉冲接口的工作原理 (页 2808)
信号类型与行进方向之间的关系 (页 2809)
硬件和软件限位开关 (页 2829)
冲击限制 (页 2830)
回原点 (页 2831)
用于运动控制的硬件组件 (页 2803)
集成定位轴工艺对象 (页 2853)
定位轴工艺对象的工具 (页 2856)

脉冲接口的工作原理 (S7-1200)
根据步进电机的设置，每个脉冲会使步进电机移动特定角度。例如，如果将步进电机设置为

每转 1000 个脉冲，则每个脉冲电机移动 0.36°。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

2808 编程和操作手册, 11/2022



步进电机的速度通过每单位时间的脉冲数来确定。

此处所做的说明同样适用于带有脉冲接口的伺服电机。 

参见

运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)
信号类型与行进方向之间的关系 (页 2809)
硬件和软件限位开关 (页 2829)
冲击限制 (页 2830)
回原点 (页 2831)
集成定位轴工艺对象 (页 2853)
定位轴工艺对象的工具 (页 2856)

信号类型与行进方向之间的关系 (S7-1200)
CPU 通过两个输出来输出速度和行进方向。

组态与行进方向之间的关系会因所选信号类型的不同而异。可在轴组态的“基本参数 > 常
规”(Basic parameters > General) 下组态以下信号类型：  
• “PTO - 脉冲 A 和方向 B”
• “PTO - 时钟增加 A 和时钟减少 B”（版本 V4 及以上版本）

• “PTO - A/B 相移”（版本 V4 及以上版本）

• “PTO - A/B 相移，四相位”（版本 V4 及以上版本）

可在轴组态的“扩展参数 > 机械”(Extended Parameters > Mechanics) 下组态方向。如果选择

“反转方向”(Invert direction) 选项，则相应信号类型的以下方向逻辑会反转。  
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PTO - 脉冲 (A) 和方向 (B)） 
为该信号类型评估脉冲输出脉冲和方向输出电平。

脉冲通过 CPU 的脉冲输出进行输出。CPU 的方向输出指定驱动器的旋转方向： 
• 方向输出上输出 5 V/24 V ⇒ 正向旋转

• 方向输出上输出 0 V ⇒ 反向旋转

指定的电压取决于所使用的硬件。各指示值并不适用于 CPU 1217 的差分输出。

µ

PTO - 时钟增加 A 和时钟减少 B（版本 V4 及以上版本）

针对该信号类型评估一路输出的脉冲。

正转脉冲通过“脉冲输出加计数”输出；反转脉冲通过“脉冲输出减计数”输出。 
指定的电压取决于所使用的硬件。各指示值并不适用于 CPU 1217 的差分输出。
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PTO - A/B 相移（版本 V4 及以上版本）

为该信号类型评估每种情况下一个输出的上升沿。

脉冲通过“信号 A”输出，相移通过“信号 B”输出。输出之间的相移定义了旋转方向：

• 信号 A 超前信号 B 90° ⇒ 正转

• 信号 B 超前信号 A 90° ⇒ 反转

PTO - A/B 相移，四相位（版本 V4 及以上版本）

为该信号类型评估两个输出的上升沿和下降沿。一个脉冲周期有四沿两相（A 和 B）。因此，

输出中的脉冲频率会减小到四分之一。

脉冲通过“信号 A”输出，相移通过“信号 B”输出。输出之间的相移定义了旋转方向：

• 信号 A 超前信号 B 90° ⇒ 正转

• 信号 B 超前信号 A 90° ⇒ 反转

指定的电压取决于所使用的硬件。各指示值并不适用于 CPU 1217 的差分输出。
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反转方向

如果选择“反转旋转信号”(Invert rotation signal) 选项，则会反转方向逻辑：

• PTO - 脉冲 (A) 和方向 (B)）
– 方向输出上输出 0 V（低电平）⇒ 正向旋转

– 方向输出上输出 5 V/24 V（高电平）⇒ 负向旋转

指定的电压取决于所使用的硬件。各指示电压并不适用于 CPU 1217 的差分输出。

• PTO - 时钟增加 A 和时钟减少 B
“向下脉冲输出”和“向上脉冲输出”这两个输出相互交换。
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• PTO - A/B 相移

“信号 A”和“信号 B”输出相互交换。

• PTO – A/B 相位偏移量 - 四重

“信号 A”和“信号 B”输出相互交换。

参见

运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)
脉冲接口的工作原理 (页 2808)
硬件和软件限位开关 (页 2829)
冲击限制 (页 2830)
回原点 (页 2831)
集成定位轴工艺对象 (页 2853)
定位轴工艺对象的工具 (页 2856)

6.2.2.2 PROFIdrive 驱动装置 / 模拟量驱动装置接口 (S7-1200)

驱动装置和编码器连接 (S7-1200)
驱动器和编辑器分配给通过 PROFIdrive/模拟驱动器接口与驱动器进行连接的定位轴。

具有 PROFIdrive 功能的驱动器可通过 PROFIdrive 报文进行连接。通过 PROFIdrive 报文，指

定该设定值。 
带模拟量设定值接口的驱动器可使用模拟量输出与可选启用信号连接。通过一个模拟量输出

指定该设定值。 

连接选项

具有 PROFIdrive 功能的驱动器可通过 CPU 的 PROFINET 接口进行连接。

具有模拟量设定值接口的驱动器通过以下某种连接与 CPU 进行连接：

• 通过信号板的模拟量输出

• 板载模拟量输出

• 模拟量输出模块上的模拟量输出
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可通过以下方式连接编码器：

• PROFIdrive 驱动装置上的编码器

• 工艺模块上的编码器

• PROFIdrive 编码器（直接连接 PROFINET IO）

（对于这些编码器，编码器值通常通过 PROFIdrive 报文经由 PROFIBUS 或 PROFINET 进行

传送）

• 高速计数器 (HSC) 上的编码器

（通过这种连接方式，编码器信号将直接连接 HSC，并生成编码器值）根据所用的 CPU，
多可使用 6 个 HSC 编码器。

大轴数量

通过 PROFIdrive 或模拟量驱动接口， 多可控制 8 个驱动装置（具体数量与轴的仿真状态

无关）。 

自动传送设备中的驱动装置与编码器参数 (S7-1200)
运行时，控制器、驱动装置以及编码器中设置的驱动装置和编码器接口参考值必须相同。

速度设定值 NSET 和实际速度值 NACT 将以参考速度的百分比形式在 PROFIdrive 报文中进行

传送。因此，在控制器和驱动装置中必须设置相同的速度参考值。 
PROFIdrive 报文中实际值的精度也必须与在控制器和驱动器或编码器模块中设置的相同。   

自动传送参数

对于 SINAMICS 驱动装置（V4.x 及以上版本）和 PROFIdrive 编码器（产品版本 A16 及以上

版本），驱动装置和编码器参数可自动传送到 CPU 中。 
对工艺对象进行（重新）初始化并（重新）启动驱动装置和 CPU 后，系统将传送相应的参数。

重启驱动器或工艺对象后，将传送对驱动器组态进行的更改。

在控制器中，可通过 <轴名称>.StatusDrive.AdaptionState = 2 变量和 <轴名称

>.StatusSensor[1].AdaptionState = 2 工艺对象确定参数是否传送成功。

参数

在 TIA Portal 中，可通过“工艺对象 > 组态 > 基本参数 > 驱动装置/编码器”(Technology object 
> Configuration > Basic parameters > Drive/encoder) 对控制器进行设置。

在组态或相应的硬件中进行驱动器和编码器设置。
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下表对 TIA Portal 和控制器中的设置以及相应的驱动装置/编码器参数进行了比较：

TIA Portal 中的设置 工艺数据块中的

控制器变量

驱动器参数 自动传送

驱动装置

报文编号 报文的输入地址

<轴名称>.Actor.Interface.AddressIn
报文编号  P922 -

报文的输出地址

<轴名称

>.Actor.Interface.AddressOut
参考速度 [1/min] <轴名称

>.Actor.DriveParameter.ReferenceSp
eed

SINAMICS 变频器：

P2000
√

电机的 大转速 [1/min] <轴名称

>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed
SINAMICS 变频器：

P1082
√

驱动装置 <轴名称>.Actor.Type
0 = 模拟量驱动装置接口

1 = PROFIdrive
2 = PTO（脉冲串输出）

- -

编码器

报文 <轴名称

>.Sensor[1].Interface.AddressIn
P922 -

<轴名称

>.Sensor[1].Interface.Addressout
编码器类型

• 线性增量式

• 线性绝对式

• 旋转增量式

• 旋转绝对式

<轴名称>.Sensor[1].System
0：线性

1：旋转式

P979[1] Bit0 编码器 
1
P979[11] Bit0 编码

器 2

√

<轴名称>.Sensor[1].Type
0：增量式

1：绝对式 

P979[5] 编码器 1
P979[15] 编码器 2

-

精度，线性编码器

在编码器铭牌上指定的网格间距，是

指线性测量系统上各个标记间的间隔

距离。 

<轴名称

>.Sensor[1].Parameter.Resolution
P979[2]  编码器 1
P979[12] 编码器 2

√
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TIA Portal 中的设置 工艺数据块中的

控制器变量

驱动器参数 自动传送

每转增量数，旋转编码器 <轴名称

>.Sensor[1].Parameter.StepsPerRev
olution

P979[2] 编码器 1
P979[12] 编码器 2

√

高精度的位数 XIST1 
编码器实际周期值，线性或旋转编码

器

<轴名称

>.Sensor[1].Parameter.FineResoluti
onXist1

P979[3] 编码器 1
P979[13] 编码器 2

√

高精度的位数 XIST2 
编码器绝对值，线性或旋转编码器

<轴名称

>.Sensor[1].Parameter.FineResoluti
onXist2

P979[4] 编码器 1
P979[14] 编码器 2

√

差动编码器转数，旋转式绝对值编码

器

<轴名称

>.Sensor[1].Parameter.Determinabl
eRevolutions

P979[5]  编码器 1
P979[15]  编码器 2

√

参见

组态 - 驱动器 - PTO（脉冲串输出） (页 2862)
组态 - 驱动器 - 模拟驱动器接口 (页 2865)
组态 - 驱动装置 - PROFIdrive (页 2866)
组态 -编码器 - PROFINET/PROFIBUS 上的编码器 (页 2868)
组态 - 编码器 - 高速计数器 (HSC) 上的编码器 (页 2871)

PROFIdrive (S7-1200)
PROFIdrive 是通过 PROFINET IO 连接驱动器和编码器的标准化驱动技术配置文件。支持 
PROFIdrive 配置文件的驱动器都可根据 PROFIdrive 标准进行连接。

有关 PROFIdrive 的 新规范，敬请访问：

https://www.profibus.com (http://www.profibus.com)
控制器和驱动器/编码器之间通过各种 PROFIdrive 报文进行通信。每个报文均有一个标准化

的结构。可根据具体应用，选择相应的报文。通过 PROFIdrive 报文，可传输控制字、状态字、

设定值和实际值。

PROFIdrive 报文

定位轴的设定值可通过 PROFIdrive 消息帧 1、2、3 或 4 传送到驱动装置中。 
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编码器值既可与设定值（消息帧 3 和 4）一同经由消息帧传送，也可通过单独的编码器消息帧

（消息帧 81 或消息帧 83）进行传送。

下表显示了支持用于分配驱动器和编码器的 PROFIdrive 报文：

标准报文 简要描述

1 • 16 位速度设定值 (NSET)
• 16 位实际速度 (NACT)

2 • 32 位速度设定值 (NSET)
• 32 位实际速度 (NACT)
• 设备状态

3 • 32 位速度设定值 (NSET)
• 32 位实际速度 (NACT)
• 1 个编码器

• 设备状态

4 • 32 位速度设定值 (NSET)
• 32 位实际速度 (NACT)
• 2 个编码器

• 设备状态

编码器的标准报

文

简要描述

81 • 1 个编码器

• 设备状态

83 • 32 位实际速度 (NACT)
• 1 个编码器

• 设备状态

闭环控制 (S7-1200)
通过 PROFIdrive 或模拟量驱动装置接口连接的驱动装置，操作是通常基于位置控制功能。需

要维修时，轴也可操作为不带位置控制功能。

位置控制器是使用预控制速度的 P 控制器。
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控制器结构

下图显示了 S7-1200 运动控制的控制器结构： 

MC-Interpolator [OB92] 计算轴的位置设定值。位置设定值与实际位置之间的差，乘以位置

控制器的增益系数。计算值将添加到预控制值中，并作为驱动装置的速度设定值，通过 
PROFIdrive 或模拟量输出进行输出。

编码器将记录轴的实际位置，并通过 PROFIdrive 消息帧或 HSC（高速计数器）返回控制器中。

PROFIdrive 驱动装置/PROFIdrive 编码器的数据连接 (S7-1200)
通过  PROFIdrive 报文或数据块，PROFIdrive 驱动装置和 PROFIdrive 编码器可直接建立数据

连接。

出于过程特定的原因，如果要影响或评估用户程序中的报文内容时，则需通过数据块建立连

接。
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与驱动装置/编码器直接进行数据连接的工作原理

以下功能图简要说明了如何通过报文与 PROFIdrive 驱动装置和 PROFIdrive 编码器建立直接

数据连接：

① 组织块“MC-Servo”用于计算位置控制器。 
在“MC-Servo”开始时，将读取驱动装置或编码器的输入报文 (⑥ -> ⑤ -> ③)。如果

添加了组织块“MC-PreServo”，则在“MC-PreServo”开始时读取该报文。

在“MC-Servo”结束时，将输出报文写入驱动装置或编码器中 (⑥ -> ⑤ -> ③)。如果

添加了组织块“MC-PostServo”，则在“MC-PostServo”结束时写入该报文。

② 在每个运动应用循环中，都会在“MC-Servo”之后调用组织块“MC-Interpolator”。
在“MC-Interpolator”中，将对运动控制指令进行评估、为下一个运动应用循环生成

设定值并对工艺对象进行监视。

③ 输入过程映像分区“OB 伺服 PIP”将在运动应用循环中进行更新。

④ 输出过程映像分区“OB 伺服”将在运动应用循环中进行更新。

⑤ 通过控制器、驱动装置或编码器的 I/O 地址，进行报文交换。

⑥ PROFIdrive 驱动装置或 PROFIdrive 编码器

通过数据块建立数据连接的操作原理

以下功能图简要说明了如何通过数据块与 PROFIdrive 驱动装置和 PROFIdrive 编码器建立数

据连接：在以下章节中，对这一过程进行了详细说明。

基于过程特定原因对报文内容进行影响或评估时，必须在驱动装置和编码器之间连接一个数

据块并作为数据接口（参见 ① 和 ③）。 
为此，可使用组织块  "MC-PreServo"  和“MC-PostServo"，确保高品质的位置控制。

通过命令“新增块”(Add new block)，可在项目树中添加组织块 "MC-PreServo" 和 "MC-
PostServo"。
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① “MC-PreServo”在“MC-Servo”之前调用。

在“MC-PreServo”的用户程序中，将输入报文中的内容从过程映像分区“OB 伺服 
PIP”⑤ 传送到数据接口的数据块中。

在 "MC-PreServo" 的其它用户程序中，可对该报文的输入区域进行处理或评估。

② 组织块“MC-Servo”用于计算位置控制器。 
在“MC-Servo”开始时，将从数据接口的数据块内读取驱动装置或编码器的输入报文 
(① -> ②)。
在“MC-Servo”结束时，将驱动装置或编码器的输出报文写入数据接口的数据块内 (② 
-> ③)。

③ “MC-PostServo”在“MC-Servo”之后调用。

在 "MC-PostServo" 的用户程序中，可对该报文的输出区域进行处理或评估。

在“MC-PostServo”的用户程序结束时，将输出报文的内容从数据块的数据接口传送

到过程映像分区“OB 伺服 PIP”⑥ 中。

④ 在每个运动应用循环中，都会在“MC-PostServo”之后调用组织块“MC-Interpolator”。
在“MC-Interpolator”中，将对运动控制指令进行评估、为下一个运动应用循环生成

设定值并对工艺对象进行监视。

⑤ 输入过程映像分区“OB 伺服 PIP”将在运动应用循环中进行更新。

⑥ 输出过程映像分区“OB 伺服”将在运动应用循环中进行更新。

⑦ 通过控制器、驱动装置或编码器的 I/O 地址，进行报文交换。

⑧ PROFIdrive 驱动装置或 PROFIdrive 编码器
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通过数据块进行数据连接的基本操作过程

要通过数据块进行数据连接，请按以下步骤操作：PROFIdrive 驱动装置和编码器的数据连接

可分别组态。 

创建用于数据连接的数据块

为此，用户需创建数据连接的数据块。该数据块中需包含数据类型为“PD_TELx”的数据结构，

以进行数据连接。其中，“x”为设备组态中，所组态的驱动装置或编码器的报文编号。

要创建数据块，请按以下步骤操作：

1. 创建一个类型为“Global DB”的新数据块。

2. 在项目树中选择该数据块，然后选择快捷菜单命令“属性”(Properties)。
3. 禁用“属性”(Attributes) 下的以下属性，并通过“确定”(OK) 接受更改：

– “仅存储在装载存储器中”(Only store in load memory)
– “数据块在设备中受写保护”(Data block write-protected in the device)
– “优化块访问”(Optimized block access)（V7.0 以下版本的工艺对象）

4. 在块编辑器中打开该数据块。

5. 在块编辑器中，插入一个“PD_TELx”类型的变量。

6. 在轴的组态中进行使用前，需先对该数据连接的数据块进行编译。

该变量中包含有报文输入区域的“Input”变量结构，以及报文输出区域的“Output”变量结构。

说明

“Input”和“Output”与闭环位置控制视图有关。例如，该输入区域中包含驱动装置的实际值，

而输出区域中则包含驱动装置的设定值。

数据块可能包含多个轴与编码器的数据结构和其他内容。 

通过数据块组态数据连接

要完成轴组态，请按以下步骤操作：

1. 打开组态窗口“硬件接口 > 驱动器”(Hardware interface > Drive) 或“硬件接口 > 编码
器”(Hardware interface > Encoder)。

2. 在数据块下拉列表中，选择“数据块”(Data block)：
3. 在“数据块”(Data block) 字段中，选择先前创建的数据块。

打开该数据块，选择为驱动装置或编码器定义的变量名称。

添加一个报文访问的 PLC 变量

要访问报文的输入和输出区域，需创建以下 PLC 变量：
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对于输入区域的 PLC 变量，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“PLC 变量”(PLC tags) 文件夹并显示所有变量。

2. 添加一个新的变量并指定一个唯一名称。例如，可以是轴/编码器、报文类型和地址区名称的
组合。

3. 在“数据类型”(Data type) 列中，以文本形式输入类型“PD_TELx_IN”。
4. 在“地址”(Address) 列中输入驱动设备/编码器的报文输入地址。

可以在驱动设备或编码器组态中找到该地址。

对于输出区域的 PLC 变量，请遵循相同的操作步骤，选择“PD_TELx_OUT”数据类型，并将驱

动装置/编码器的报文输出地址作为变量的地址。 

编程 MC-PreServo 和 MC-PostServo
MC-PreServo
"MC-PreServo" 的用户程序将读取该报文的输入区域，并传送到该数据连接的数据块中。

为 "MC-PreServo"  用户程序中该数据块的“Input”变量结构，指定输入区域先前定义的 PLC 变
量。

将该数据块“Input”变量结构中的数据传送到 "MC-Servo"  中，在 "MC_Servo"  内进行处理前，

可对其进行编辑修改。

MC-PostServo
处理完成后，“MC-Servo"  将报文的输出区域传送到该数据块的变量结构“Output”中。

数据块中变量结构“Output”的内容需写入 "MC-PostServo"  用户程序的报文输出地址内。 
将数据块的变量结构“Output”指定给“MC-PostServo"”用户程序中输出区域之前定义的 PLC 变
量。

如果要修改输出区域，则必须在分配指令前完成此操作。 

注意

机器损坏

对驱动装置和编码器报文操作不当，将导致驱动装置运动异常。

请检查用户程序中驱动装置和编码器连接的一致性问题。

有关使用 MC-PreServo 和 MC-PostServo 的应用示例，敬请访问：

https://support.industry.siemens.com/cs/document/109741575 (https://
support.industry.siemens.com/cs/document/109741575)
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参见

PROFIdrive 帧 (页 2979)
组态 - 驱动装置 - PROFIdrive (页 2866)
组态 -编码器 - PROFINET/PROFIBUS 上的编码器 (页 2868)
带模拟量驱动接口的数据连接驱动装置 (页 2823)
用于运动控制的组织块 (页 2825)

带模拟量驱动接口的数据连接驱动装置 (S7-1200)
带模拟量驱动接口的数据连接驱动装置，也可通过数据块进行数据连接。

出于过程特定的原因，如果要调整用户程序中的模拟量设定值，则需通过数据块建立连接。

通过数据块建立数据连接的操作原理

在 MC-Servo [OB91] 位置控制结束处，模拟量驱动装置的设定值将写入所指定的模拟量输出

中。 
出于过程特定的原因，如果要调整模拟量设定值，则需通过数据块连接数据接口。

模拟量驱动装置的设定值可通过数据块中的组织块 MC-PostServo [OB95] 进行编辑，并写入

该 I/O 地址中。 
在 MC-Servo 后调用 MC-PostServo。用户可对 MC-PostServo 组织块进行编程，编程时需使用

“添加新块”(Add new block) 指令添加组织块。

标准操作过程

要通过数据块进行数据连接，请按以下步骤操作：对于带有模拟量驱动接口的驱动装置和 
PROFIdrive 编码器，可分别组态数据连接。有关 PROFIdrive 编码器数据连接的信息，请参见

“PROFIdrive 驱动装置/PROFIdrive 编码器的数据连接 (页 2818)”部分。

创建用于数据连接的数据块

必须在用户侧创建数据块。

要创建数据块，请按以下步骤操作：

1. 创建一个类型为“Global DB”的新数据块。

2. 在项目树中选择该数据块，然后在快捷菜单中选择“属性”(Properties)。
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3. 禁用“属性”(Attributes) 下的以下属性，并通过“确定”(OK) 接受更改：

– “仅存储在装载存储器中”(Only store in load memory)
– “数据块在设备中受写保护”(Data block write-protected in the device)
– “优化块访问”(Optimized block access)（V7.0 以下版本的工艺对象）

4. 在块编辑器中打开该数据块。

5. 在块编辑器中，插入一个“WORD”数据类型的变量。

6. 在轴的组态中进行使用前，需先对该数据连接的数据块进行编译。

通过数据块组态数据连接

进行以下组态设置（在“基本参数 > 常规组态窗口”(Basic parameters > General 
configuration window) 中需选择“模拟量驱动接口”(Analog drive connection)）：

1. 打开组态窗口“基本参数 > 驱动装置”(Basic parameters > Drive)。
2. 在“模拟量输出”(Analog output) 对话框中，选择预定义的数据块变量。

在过程映像 TPA OB Servo 中，设置模拟量输出地址

为了确保控制质量，模拟量输出的地址区必须位于过程映像“TPA OB Servo”中。

具体操作，如下所示：

1. 在设备组态中，打开模拟量输出模块。

2. 打开“常规”(General) 选项卡。

3. 选择“I/O 地址”(I/O addresses)。
4. 选择组织块“MC-Servo”。“TPA OB Servo”将自动选为过程映像。

5. 在“I/O 变量”(I/O variables) 选项卡中，未模拟量输出指定一个变量名。

编程 MC-PostServo
将数据块的这一变量指定给 MC-PostServo 用户程序中模拟量输出的变量。

在 MC-PostServo 结束时，“TPA OB Servo”的输出区域将写入 I/O 中。

警告

驱动装置设定值设置不正确，可能会导致人员和设备伤害。

为防对人员或机器造成危害，需采取相应的预防措施。
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过程响应 (S7-1200)

用于运动控制的组织块 (S7-1200)

说明

创建带有 PROFIdrive 驱动装置或模拟量驱动接口的工艺对象“定位轴”(Positioning axis) 时，

系统将自动创建用于处理工艺对象的组织块。工艺对象的运动控制功能可创建自己的执行级

别，并根据运动控制应用循环进行调用。

创建下列块：

• MC-Servo [OB91]
位置控制器的计算

• MC-Interpolator [OB92]
评估运动控制指令、生成设定值和监控功能

也可选择继续使用以下组织块：

• MC-PreServo [OB67]
例如：从驱动系统准备报文内容。

• MC-PostServo [OB95]
例如：为驱动系统准备设定值。

与 MC-PreServo [OB67] 和 MC-PostServo [OB95] 相比，组织块 MC-Servo [OB91] 和 MC-
Interpolator [OB92] 受到保护（专有技术保护）。无法查看或更改程序代码。

2 个组织块彼此之间出现的频率关系始终为 1:1。 MC-Servo [OB91] 总是在 MC-Interpolator 
[OB92] 之前执行。

根据控制质量要求与系统负载的不同，设定相应的运动控制应用循环和组织块的优先级。

运动控制应用循环

在组织块属性的“常规 > 循环时间”(General > Cycle Time) 中，可设置调用 MC-Servo [OB91] 
的运动控制应用循环。

MC-Servo [OB91] 以安装指定的“应用循环”周期进行循环调用。

所选的运动控制应用循环时间必须足够长，以确保可在一个循环中完成所有工艺对象的处理

操作。如果工艺对象的处理时间长于应用循环，则将发生溢出 (页 2827)。 
为了避免 CPU 上程序执行中断，可根据所使用的轴数量设置运动控制应用循环，如下所示：

运动控制应用循环时间 =（位置控制轴的数量 x 2 ms）+ 2 ms
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在下表中，举例说明了不同位置控制轴数量对应的运动控制应用循环时间：

轴数量 运动控制应用循环

1 4 ms
2 6 ms
4 10 ms
8 18 ms

对于 SINAMICS，以下公示同样适用：

• 运动控制应用循环时间 (MC-Servo) ≥ SINAMICS 驱动装置过程映像（参数 P2048）≥ 总线

时钟周期

待选择的所有时间之间应相互为整数倍。 

优先级

在组织块的属性中“常规 > 属性 > 优先级”(General > Properties > Priority) 中，可以按需设

定组织块的优先级：

• MC-Servo [OB91]
优先级 17 至 26（默认值 25）

• MC-Interpolator [OB92]
优先级 16 至 25（默认值 24）

MC-Servo [OB91] 的优先级必须至少比 MC-Interpolator [OB92] 的优先级高 1 级。

MC-PreServo [OB67] 和 MC-PostServo [OB95]
组织块 MC-PreServo [OB67] 和 MC-PostServo [OB95] 均可编程，并在组态的应用程序循环

中调用。MC-PreServo [OB67] 在 MC-Servo [OB91] 之前直接调用。MC-PostServo [OB95] 在 
MC-Servo [OB91] 之后直接调用。

参见

PROFIdrive 驱动装置/PROFIdrive 编码器的数据连接 (页 2818)
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过程映像分区“OB 伺服 PIP” (S7-1200)
为了对控制进行优化时，需要将运动控制系统使用的所有 I/O 模块（如，驱动装置、工艺模

块，数字量和模拟量输入/输出模块）指定给过程映像分区“OB 伺服 PIP”。这样，I/O 模块即

可与工艺对象同时处理。 

操作顺序和超时 (S7-1200)
执行运动控制功能时，将在每个应用循环中调用和执行组织块 MC-Servo [OB91] 和 MC-
Interpolator [OB92]（CPU 的操作模式为 STOP，同样执行）。余下的循环时间用于处理用户

程序。  
要实现无错程序执行，应遵循下列规则：

• 在每个应用循环中，都必须启动并完全执行 MC-Servo [OB91]。
• 在每个应用循环中，都必须至少启动相关的 MC-Interpolator [OB92]。
下图示例描述了用于运行组织块 OB1 的无故障操作顺序：

① “TPA OB Servo”输入

② “TPA OB Servo”输出

③ 首次 OB1 循环

④ 第二次 OB1 循环

溢出

如果未遵循设置的应用循环（例如由于应用循环过短），则可能发生溢出。 
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MC-Servo [OB91]、MC-Interpolator [OB92], MC_PreServo [OB67] 和 MC_PostServo 
[OB95] 的溢出将输入 CPU 的诊断缓冲区中，并导致 CPU 转入 STOP 模式。 
MC-PreServo、MC-Servo、MC-PostServo  和 MC-Interpolator  已停止。必要时，可通过时间

错误 OB (OB80) 对诊断缓冲区的输入条目进行评估。

操作模式 (S7-1200)
本节描述各个操作模式下以及模式转换期间的运动控制特性。有关操作模式的一般性描述，

请参见《系统手册 S7-1200》。

操作模式和转换

CPU 有 3 个操作模式：STOP、STARTUP 和 RUN。下图描述了这些操作模式和操作模式转换：

① POWER ON → STOP
② STOP → STARTUP
③ STARTUP → RUN
④ RUN → STOP

STOP 模式

在 STOP 模式下，不执行用户程序，所有过程输出均被禁用。因此，不执行任何运动控制作

业。

并更新位置控制轴的工艺对象数据块。

STARTUP 模式

CPU 开始循环地执行用户程序之前，会运行启动 OB 一次。 
在启动 (STARTUP) 模式下，过程输出被禁用。运动控制作业被拒绝。

并更新位置控制轴的工艺对象数据块。
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RUN 模式

用户程序在 RUN 模式执行。 
在 RUN 模式下，将循环调用并处理 OB1 中编写的运动控制指令（也可在其它执行层运行）。

工艺对象数据块被更新。

操作模式的转换

下表列出了操作模式转换过程中的运动控制特性。

操作模式转换 特性

POWER ON → STOP CPU 重启工艺对象。工艺对象使用装载存储器中的值重新初始化。 
STOP → STARTUP 工艺对象将初始化为 CPU 中的起始值。

STARTUP → RUN 过程输出被启用。 
RUN → STOP CPU 从 RUN 模式变为 STOP 模式时，将根据错误响应“取消启用”，

禁用所有的工艺对象。运行中的运动控制作业被终止。

6.2.2.3 硬件和软件限位开关 (S7-1200)
硬限位开关和软限位开关用于限制定位轴工艺对象的“允许行进范围”和“工作范围”。这

两者的相互关系如下图所示： 

软件限位开关 软件限位开关硬件限位开关 硬件限位开关机械停止限制 机械停止限制

允许的行进范围

工作范围

硬限位开关是限制轴的 大“允许行进范围”的限位开关。硬限位开关是物理开关元件，必

须与 CPU 中具有中断功能的输入相连接。

软限位开关将限制轴的“工作范围”。它们应位于限制行进范围的相关硬限位开关的内侧。

由于软限位开关的位置可以灵活设置，因此可根据当前的运行轨迹和具体要求调整轴的工作

范围。与硬限位开关不同，软限位开关只通过软件来实现，而无需借助自身的开关元件。

在组态中或用户程序中使用硬件和软限位开关之前，必须先事先将其激活。只有在轴回原点

之后，才可以激活软限位开关。
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参见

运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)
脉冲接口的工作原理 (页 2808)
信号类型与行进方向之间的关系 (页 2809)
冲击限制 (页 2830)
回原点 (页 2831)
集成定位轴工艺对象 (页 2853)
定位轴工艺对象的工具 (页 2856)
位置限制 (页 2875)

6.2.2.4 冲击限制 (S7-1200)
利用冲击限制，可以降低在加速和减速斜坡运行期间施加到机械上的应力。 当冲击限制器

处于激活状态时，加速度和减速度的值不会突然改变，而是逐渐增大和减小的。 下图显示

了不使用和使用冲击限制时的速度和加速度曲线。

未使用冲击限制时的运行 使用冲击限制时的运行

使用冲击限制可以产生“平滑”的轴运动速度轨迹。 例如，这可以确保传送带的软启动和

软制动。
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参见

使用冲击限制时轴的行为 (页 2885)
运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)
脉冲接口的工作原理 (页 2808)
信号类型与行进方向之间的关系 (页 2809)
硬件和软件限位开关 (页 2829)
回原点 (页 2831)
集成定位轴工艺对象 (页 2853)
定位轴工艺对象的工具 (页 2856)

6.2.2.5 回原点 (S7-1200)
回原点是指使工艺对象的轴坐标与驱动器的实际物理位置相匹配。对于位置控制的轴，位置

的输入与显示完全参考轴的坐标。因此，轴坐标必需与实际情形相一致。如果要确保通过驱

动器也能准确到达轴的绝对目标位置，上述步骤必不可缺。 
在 S7-1200 CPU 中，使用运动控制指令“MC_Home”执行轴回原点。“已回原点”(Homed) 状
态将显示在工艺对象 <轴名称>.StatusBits.HomingDone  的变量中。回原点模式有：

回原点模式

• 主动回原点

在主动回原点模式下，运动控制指令“MC_Home”将执行所需要的参考点逼近。检测到回

原点开关时，将根据组态使轴回原点。同时终止当前的行进运动。

• 被动回原点

被动回原点期间，运动控制指令“MC_Home”不会执行任何回原点运动。用户需通过其它

运动控制指令，执行这一步骤中所需的行进移动。检测到回原点开关时，将根据组态使

轴回原点。被动回原点启动时，不会中止当前的行进运动。

• 绝对式直接回原点

轴位置的设置与回原点开关无关。同时终止当前的行进运动。立即将运动控制指令

“MC_Home”中输入参数“Position”的值，设置为轴的参考点。

• 相对式直接回原点

轴位置的设置与回原点开关无关。同时终止当前的行进运动。以下语句适用于回到原点

后轴的定位：

新的轴位置 = 当前轴位置 + 指令“MC_Home”中“Position”参数的值。
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复位“已回原点”状态

在以下条件下，将复位工艺对象（<轴名>.StatusBits.HomingDone）的“已回原点”状态：

• 通过 PTO (Pulse Train Output) 连接驱动装置：

– 启动“MC_Home”命令，进行主动回原点

（成功完成回原点操作之后，“已回原点”状态将再次置位。）

– 通过“MC_Power”运动控制指令，禁用轴

– 在自动模式和手动控制之间切换

– CPU 关闭 -> 上电后

– CPU 重新启动后 (RUN-STOP -> STOP-RUN)
• 带增量实际值的工艺对象：

– 启动“MC_Home”命令，进行主动回原点

（成功完成回原点操作之后，“已回原点”状态将再次置位。）

– 编码器系统出错或编码器故障

– 重新启动工艺对象

– CPU 关闭 → 上电后

– 存储器复位

– 修改编码器组态

• 带绝对实际值的工艺对象：

– 传感器系统出错/编码器故障

– 更换 CPU
– 修改编码器组态

– 将 CPU 恢复为出厂设置

– 将其它项目传送到控制器

参见

运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)
脉冲接口的工作原理 (页 2808)
信号类型与行进方向之间的关系 (页 2809)
硬件和软件限位开关 (页 2829)
冲击限制 (页 2830)
集成定位轴工艺对象 (页 2853)
定位轴工艺对象的工具 (页 2856)
回原点（自定位轴工艺对象 V2 起） (页 2888)

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

2832 编程和操作手册, 11/2022



6.2.3 运动控制使用指南 (S7-1200)
该指南介绍了使用 CPU S7-1200 进行运动控制所需的基本步骤。  

要求

要使用定位轴工艺对象，必须创建一个含有 CPU S7-1200 的项目。

步骤

要使用 CPU S7-1200 进行运动控制，并按指定的顺序执行以下步骤。为此，请点击以下链

接：

1. 添加一个定位轴工艺对象 (页 2858)
2. 使用组态对话框 (页 2859)
3. 下载到 CPU (页 2943)
4. 在调试窗口中对轴执行功能测试 (页 2945)
5. 编程 (页 2952)
6. 对轴控制执行诊断 (页 2974)

6.2.4 使用版本 (S7-1200)

6.2.4.1 版本概述 (S7-1200)
S7-1200 运动控制相关版本之间的关系可在下表中找到：

工艺版本

在“指令”(Instructions) 任务卡中的“工艺 > 运动控制”(Technology > Motion Control) 文件

夹和“工艺对象 > 添加新对象”(Technology object > Add new object) 对话框中，可检查当

前选定的工艺版本。 
在“指令”(Instructions) 任务卡的“工艺 > 运动控制”(Technology > Motion Control 文件夹中，

选择工艺版本。 
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如果将相关版本的工艺对象添加到“添加新对象”(Add new object) 对话框，则工艺版本也会

更改。

说明

相关工艺版本的选择也会影响运动控制指令版本（任务卡）。 
工艺对象和运动控制指令仅能在编译时或“下载到设备”时才会转换为选定版本。

工艺对象版本

可以在巡视窗口的“属性 > 常规 > 信息”(Properties > General > Information) 下的“版

本”(Version) 框中检查工艺对象的版本。

运动控制指令版本

可以在巡视窗口的“属性 > 常规 > 信息”(Properties > General > Information) 下的“版

本”(Version) 框中检查运动控制指令版本。

如果使用的运动控制指令版本与下面的兼容性列表不符，相关的运动控制指令将会突出显示

在程序编辑器中。
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兼容性列表

工艺 CPU 工艺对象 运动控制指令

V8.
0

创新：

• 非位置控制调试

V4.5 定位轴 V8.0
命令表 V8.0

MC_Power V8.0 
MC_Reset V8.0 
MC_Home V8.0 
MC_Halt V8.0 

MC_MoveAbsolute 
V8.0 

MC_MoveRelative 
V8.0 

MC_MoveVelocity 
V8.0 

MC_MoveJog V8.0 
MC_CommandTable 

V8.0 
MC_ChangeDynami

c V8.0 
MC_ReadParam 

V8.0 
MC_WriteParam 

V8.0
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工艺 CPU 工艺对象 运动控制指令

V7.
0

创新：

• 驱动装置连接 
PTO 的分段时间

• 离线数据调整驱

动装置和编码器

值

• Behaviour_Gx_XI
ST1

V4.4 定位轴 V7.0
命令表 V7.0

MC_Power V7.0
MC_Reset V7.0
MC_Home V7.0
MC_Halt V7.0

MC_MoveAbsolute 
V7.0

MC_MoveRelative 
V7.0

MC_MoveVelocity 
V7.0

MC_MoveJog V7.0
MC_CommandTable 

V7.0
MC_ChangeDynami

c V7.0
MC_ReadParam V7.0

MC_WriteParam 
V7.0
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工艺 CPU 工艺对象 运动控制指令

V6.
0

创新：

• MC-PreServo
• MC-PostServo
• 直接连接 

SINAMICS 驱动装

置或通过数据块

进行数据连接

• 直接连接带有模

拟量驱动接口的

驱动装置模拟量

输出，或通过数

据块进行数据连

接

• 传送设备中的驱

动装置和编码器

参数到 
PROFIdrive 驱动

装置和编码器中。

• 维修时，无需位

置控制功能，即

可移动位置控制

驱动装置

• 仿真位置控制器

驱动装置，而无

需组态或使用现

有硬件

• 组态硬限位开关

时的级别选择

• 支持 PROFIdrive 
Telegram 4

V4.2
V4.3

定位轴 V6.0
命令表 V6.0

MC_Power V6.0
MC_Reset V6.0
MC_Home V6.0
MC_Halt V6.0

MC_MoveAbsolute 
V6.0

MC_MoveRelative 
V6.0

MC_MoveVelocity 
V6.0

MC_MoveJog V6.0
MC_CommandTable 

V6.0
MC_ChangeDynami

c V6.0
MC_ReadParam V6.0

MC_WriteParam 
V6.0
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工艺 CPU 工艺对象 运动控制指令

V5.
0

创新：

• 通过 PROFIdrive 
连接驱动装置

• 模拟驱动装置接

口

• PROFIdrive / 模拟

量驱动装置接口

的位置控制

• PROFIdrive / 模拟

量驱动装置接口

的定位监控

• MC-Servo 
[OB91]

• MC-Interpolator 
[OB92]

V4.1 定位轴 V5.0
命令表 V5.0

MC_Power V5.0
MC_Reset V5.0
MC_Home V5.0
MC_Halt V5.0

MC_MoveAbsolute 
V5.0

MC_MoveRelative 
V5.0

MC_MoveVelocity 
V5.0

MC_MoveJog V5.0
MC_CommandTable 

V5.0
MC_ChangeDynami

c V5.0
MC_ReadParam V5.0

MC_WriteParam 
V5.0
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工艺 CPU 工艺对象 运动控制指令

V4.
0

创新：

• MC_ReadParam
• MC_WriteParam
• S7‑1200 和 

S7‑1500 运动控

制工艺数据块的

标准化。

V4.0 定位轴 V4.0
命令表 V4.0

MC_Power V4.0
MC_Reset V4.0
MC_Home V4.0
MC_Halt V4.0

MC_MoveAbsolute 
V4.0

MC_MoveRelative 
V4.0

MC_MoveVelocity 
V4.0

MC_MoveJog V4.0
MC_CommandTable 

V4.0
MC_ChangeDynami

c V4.0
MC_ReadParam V4.0

MC_WriteParam 
V4.0

V3.
0

创新：

在 RUN 模式下加载

V2.2
V3.0
V4.0

轴 V3.0
命令表 V3.0

MC_Power V3.0
MC_Reset V3.0
MC_Home V3.0
MC_Halt V3.0

MC_MoveAbsolute 
V3.0

MC_MoveRelative 
V3.0

MC_MoveVelocity 
V3.0

MC_MoveJog V3.0
MC_CommandTable 

V3.0
MC_ChangeDynami

c V3.0
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工艺 CPU 工艺对象 运动控制指令

V2.
0

创新：

• 加加速度限值

• 命令表

• MC_ChangeDyn
amic

V2.1
V2.2
V3.0

轴 V2.0
命令表 V2.0

MC_Power V2.0
MC_Reset V2.0
MC_Home V2.0
MC_Halt V2.0

MC_MoveAbsolute 
V2.0

MC_MoveRelative 
V2.0

MC_MoveVelocity 
V2.0

MC_MoveJog V2.0
MC_CommandTable 

V2.0
MC_ChangeDynami

c V2.0
V1.0 V1.0

V2.0
V2.1
V2.2
V3.0

轴 V1.0 MC_Power V1.0
MC_Reset V1.0
MC_Home V1.0
MC_Halt V1.0

MC_MoveAbsolute 
V1.0

MC_MoveRelative 
V1.0

MC_MoveVelocity 
V1.0

MC_MoveJog V1.0

参见

更改工艺版本 (页 2841)
变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (页 2841)
限位开关状态 (页 2851)
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6.2.4.2 更改工艺版本 (S7-1200)
在获得新工艺版本的所有优势前，可能需要设置/修改现有项目的工艺版本。

说明

工艺对象变量的兼容性

在 V1...3 以及 V4 及以上版本之间切换时，如果要在用户程序、监视表等中使用工艺对象的

变量，则可参见“兼容性列表 (页 2841)”。

设置/更改工艺版本

要设置或更改工艺版本，请执行以下步骤：

1. 打开程序编辑器（例如，通过打开 OB1）。

2. 在“指令”(Instructions) 任务卡的“工艺 > 运动控制”(Technology > Motion Control) 文件夹
中，选择所需的工艺版本。

3. 保存并编译项目。请注意编译期间显示的任何错误信息。处理指示的错误原因。

4. 检查工艺对象的组态。

5. 如有必要，请调整以下对象中的变量名称以与兼容性列表一致。

– 用户程序

– 监控表

– 强制表

– HMI 组态

– 跟踪组态

参见

版本概述 (页 2833)
限位开关状态 (页 2851)

6.2.4.3 变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (S7-1200)
在 V4 工艺框架中，S7-1200 运动控制和 S7-1500 运动控制的工艺数据块已经过标准化处理。

对于 V4 及更高版本，这会生成新的定位轴和命令表工艺对象变量和变量名称。

如果用户程序中使用了工艺对象的变量，并且想要将项目从 V1...3 转换为 V4 或更高版本（或

者反向转换），请注意下表中的信息。 
编译项目时，“将 V1-3 自动转换到 ≥ V4”(Automatic conversion V1...3 to ≥ V4) 列中所列的

变量将进行自动转换。不会转换监视和强制表中的变量名称或者 HMI 或跟踪组态。  
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用户程序、监控表等中已新增以下变量或做出了调整，也可能还需要进行更正：

Config 变量（定位轴）

V1.0 至 V3.0 的变量名称 V4.0 及更高版本的变量名称 将

V1 ... 3 自动转换

为 ≥ V4
<轴名称

>.Config.DynamicDefaults.Acceleratio
n

<轴名称>.DynamicDefaults.Acceleration √

<轴名称

>.Config.DynamicDefaults.Deceleratio
n

<轴名称>.DynamicDefaults.Deceleration √

<轴名称

>.Config.DynamicDefaults.Emergency
Deceleration

<轴名称

>.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration
√

<轴名称>.Config.DynamicDefaults.Jerk <轴名称>.DynamicDefaults.Jerk √
<轴名称

>.Config.DynamicDefaults.JerkActive
不可用

在组态的加加速度 > 0.004 个脉冲/s3 时，将激活

加加速度。

-

<轴名称

>.Config.DynamicLimits.MaxVelocity
<轴名称>.DynamicLimits.MaxVelocity √

<轴名称

>.Config.DynamicLimits.MinVelocity
<轴名称>.DynamicLimits.MinVelocity √

<轴名称>.Config.General.LengthUnit <轴名称>.Units.LengthUnit √
<轴名称>.Config.Homing.AutoReversal <轴名称>.Homing.AutoReversal √
<轴名称>.Config.Homing.Direction <轴名称>.Homing.ApproachDirection √
<轴名称>.Config.Homing.FastVelocity <轴名称>.Homing.ApproachVelocity √
<轴名称>.Config.Homing.Offset <轴名称

>.Sensor[1].ActiveHoming.HomePositionOffset
√

<轴名称

>.Config.Homing.SideActiveHoming
<轴名称>.Sensor[1].ActiveHoming.SideInput √

<轴名称

>.Config.Homing.SidePassiveHoming
<轴名称>.Sensor[1].PassiveHoming.SideInput √

<轴名称>.Config.Homing.SlowVelocity <轴名称>.Homing.ReferencingVelocity √
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V1.0 至 V3.0 的变量名称 V4.0 及更高版本的变量名称 将

V1 ... 3 自动转换

为 ≥ V4
<轴名称

>.Config.Homing.SwitchedLevel
<轴名称>.Sensor[1].ActiveHoming.SwitchLevel
<轴名称>.Sensor[1].PassiveHoming.SwitchLevel

-

<轴名称

>.Config.Mechanics.InverseDirection
<轴名称>.Actor.InverseDirection √

<轴名称>.Config.Mechanics.LeadScrew <轴名称>.Mechanics.LeadScrew √
<轴名称

>.Config.Mechanics.PulsesPerDriveRev
olution

<轴名称

>.Actor.DriveParameter.PulsesPerDriveRevolutio
n

√

<轴名称

>.Config.PositionLimits_HW.Active
<轴名称>.PositionLimitsHW.Active √

<轴名称

>.Config.PositionLimits_HW.MaxSwitc
hedLevel

<轴名称>.PositionLimitsHW.MaxSwitchLevel √

<轴名称

>.Config.PositionLimits_HW.MinSwitch
edLevel

<轴名称>.PositionLimitsHW.MinSwitchLevel √

<轴名称

>.Config.PositionLimits_SW.Active
<轴名称>.PositionLimitsSW.Active √

<轴名称

>.Config.PositionLimits_SW.MaxPositio
n

<轴名称>.PositionLimitsSW.MaxPosition √

<轴名称

>.Config.PositionLimits_SW.MinPositio
n

<轴名称>.PositionLimitsSW.MinPosition √

不可用 <轴名称>.Actor.DirectionMode -
不可用 <轴名称>.Actor.Type -
不可用 <轴名称>.Sensor[1].ActiveHoming.Mode -
不可用 <轴名称>.Sensor[1].PassiveHoming.Mode -
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ErrorBits 变量（定位轴）

V1.0 至 V3.0 的变量名称 V4.0 及更高版本的变量名称 将

V1 ... 3 自动转换

为 ≥ V4
<轴名称>.ErrorBits.HwLimitMax <轴名称>.ErrorBits.HWLimit

（注意新的状态位和限位开关状态 (页 2851)部
分。）

-
<轴名称>.ErrorBits.HwLimitMin

<轴名称

>.ErrorBits.SwLimitMaxExceeded
<轴名称>.ErrorBits.SWLimit
（注意新的状态位和限位开关状态 (页 2851)部
分。）

-

<轴名称

>.ErrorBits.SwLimitMaxReached
<轴名称

>.ErrorBits.SwLimitMinExceeded
<轴名称

>.ErrorBits.SwLimitMinReached
不可用 <轴名称>.ErrorBits.DirectionFault -

MotionStatus 变量（定位轴）

V1.0 至 V3.0 的变量名称 V4.0 及更高版本的变量名称 将

V1 ... 3 自动转换

为 ≥ V4
<轴名称>.MotionStatus.Distance <轴名称>.StatusPositioning.Distance √
<轴名称>.MotionStatus.Position <轴名称>.Position √
<轴名称>.MotionStatus.TargetPosition <轴名称>.StatusPositioning.TargetPosition √
<轴名称>.MotionStatus.Velocity <轴名称>.Velocity √

StatusBits 变量（定位轴）

V1.0 至 V3.0 的变量名称 V4.0 及更高版本的变量名称 将

V1 ... 3 自动转换

为 ≥ V4
<轴名称>.StatusBits.Homing <轴名称>.StatusBits.HomingCommand √
<轴名称>.StatusBits.SpeedCommand <轴名称>.StatusBits.VelocityCommand √
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V1.0 至 V3.0 的变量名称 V4.0 及更高版本的变量名称 将

V1 ... 3 自动转换

为 ≥ V4
不可用 <轴名称>.StatusBits.HWLimitMaxActive -
不可用 <轴名称>.StatusBits.HWLimitMinActive -
不可用 <轴名称>.StatusBits.SWLimitMaxActive -
不可用 <轴名称>.StatusBits.SWLimitMinActive -

变量（命令表）

V1.0 至 V3.0 的变量名称 V4.0 及更高版本的变量名称 将

V1 ... 3 自动转换

为 ≥ V4
<命令表>.Config.Command[n].Position <命令表>.Command[n].Position √
<命令表>.Config.Command[n].Velocity <命令表>.Command[n].Velocity √
<命令表

>.Config.Command[n].Duration
<命令表>.Command[n].Duration √

<命令表

>.Config.Command[n].NextStep
<命令表>.Command[n].NextStep √

<命令表

>.Config.Command[n].StepCode
<命令表>.Command[n].StepCode √

参见

版本概述 (页 2833)
更改工艺版本 (页 2841)
定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)

6.2.4.4 变量兼容表 V4...5 <-> V6 (S7-1200)
在工艺 V6 系统中，S7-1200 运动控制和 S7-1500 运动控制的工艺数据块仍将继续进行标准

化处理。在 V6 及以上版本中，工艺对象的定位轴将生成新的变量名称。

如果在用户程序中使用该工艺对象的变量，而且要将项目从 V4-5 转换为 V6 或更高版本（或

相反），请遵循下表中的信息。 
编译项目时，“将 V4-5 自动转换到 ≥ V6”(Automatic conversion V4...5 to ≥ V6) 列中所列的

变量将进行自动转换。监视表、强制表、HMI 和跟踪组态中的变量名称不会转换。  
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在用户程序、监视表，将新增以下变量或进行相应调整和修正：

组态变量（定位轴）

变量名 V4.0 到 V5.0 变量名 V6.0 及以上版本 将 V4-5
自动转换为 ≥ V6

<轴名称>.PositionLimitsSW.Active <轴名称>.PositionLimits_SW.Active √
<轴名称

>.PositionLimitsSW.MinPosition
<轴名称>.PositionLimits_SW.MinPosition √

<轴名称

>.PositionLimitsSW.MaxPosition
<轴名称>.PositionLimits_SW.MaxPosition √

<轴名称>.PositionLimitsHW.Active <轴名称>.PositionLimits_HW.Active √
<轴名称

>.PositionLimitsHW.MinSwitchLevel
<轴名称>.PositionLimits_HW.MinSwitchLevel √

<轴名称

>.PositionLimitsHW.MinSwitchAddress 
<轴名称>.PositionLimits_HW.MinSwitchAddress √

6.2.4.5 兼容性报文 V6 <-> V7 (S7-1200)
在 V7 工艺框架中，S7-1200 运动控制和 S7-1500 运动控制的驱动器连接 UDT 已经过标准

化处理。在 V7 及以上版本中，驱动器连接的数据块将生成新的变量名称。

如果在用户程序中使用了报文变量，而且要将项目从 V6 转换为 V7 及以上版本，请遵循下

表中的信息。编译项目时，“将 V6 自动转换为 ≥ V7”(Automatic conversion V6 to ≥ V7) 列
中所列的变量将进行自动转换。不会转换监视和强制表中的变量名称或者 HMI 或跟踪组态。 
在用户程序、监视表，将新增以下变量或进行相应调整和修正：

报文 V6 <-> V7

报文 V6 中的变量名称 V7 中的变量名称 将 V6 自动转换为 ≥ 
V7

1 PD_TEL1_IN Input √
  ZSW1.SwitchingOnNotIn

hibited
  ZSW1.SwitchingOnInhibi

ted
√

PD_TEL1_OUT Output √
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报文 V6 中的变量名称 V7 中的变量名称 将 V6 自动转换为 ≥ 
V7

2 PD_TEL2_IN Input √
  ZSW1.SwitchingOnNotIn

hibited
  ZSW1.SwitchingOnInhibi

ted
√

PD_TEL2_OUT Output √
3 PD_TEL3_IN Input √

  ZSW1.SwitchingOnNotIn
hibited

  ZSW1.SwitchingOnInhibi
ted

√

  Gx_ZSW   G1_ZSW √
  Gx_ZSW.Reserved_Bit11   G1_ZSW.EncoderFaultAck

nowledgeActive
√

  Gx_XIST1   G1_XIST1 √
  Gx_XIST2   G1_XIST2 √
PD_TEL3_OUT Output √
  Gx_STW   G1_STW √
  Gx_STW.RequestParkingS

ensor
  G1_STW.RequestParkingE

ncoder
√

4 PD_TEL4_IN Input √
  ZSW1.SwitchingOnNotIn

hibited
  ZSW1.SwitchingOnInhibi

ted
√

  G1_ZSW.Reserved_Bit11   G1_ZSW.EncoderFaultAck
nowledgeActive

√

  G2_ZSW.Reserved_Bit11   G2_ZSW.EncoderFaultAck
nowledgeActive

√

PD_TEL4_OUT Output √
  G1_STW.RequestParkingS

ensor
  G1_STW.RequestParkingE

ncoder
√

  G2_STW.RequestParkingS
ensor

  G2_STW.RequestParkingE
ncoder

√
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报文 V6 中的变量名称 V7 中的变量名称 将 V6 自动转换为 ≥ 
V7

81 PD_TEL81_IN Input √
  ZSW2   ZSW2_ENC √
  ZSW2.TravelToFixedEndSt

opActive
  ZSW2_ENC.Reserved_Bit

08
√

  ZSW2.Reserved_Bit09   ZSW2_ENC.ControlReque
sted

√

  ZSW2.PulsesEnabled   ZSW2_ENC.Reserved_Bit
10

√

  ZSW2.MotorDataSetChan
geoverActive

  ZSW2_ENC.Reserved_Bit
11

√

  ZSW2.SlaveSignOfLifeBit
0

  ZSW2_ENC.SlaveLifeSign
Bit0

√

  ZSW2.SlaveSignOfLifeBit
1

  ZSW2_ENC.SlaveLifeSign
Bit1

√

  ZSW2.SlaveSignOfLifeBit
2

  ZSW2_ENC.SlaveLifeSign
Bit2

√

  ZSW2.SlaveSignOfLifeBit
3

  ZSW2_ENC.SlaveLifeSign
Bit3

√

  ZSW2.DriveDataSetEffecti
veBit0

  ZSW2_ENC.Reserved_Bit
00

√

  ZSW2.DriveDataSetEffecti
veBit1

  ZSW2_ENC.Reserved_Bit
01

√

  ZSW2.DriveDataSetEffecti
veBit2

  ZSW2_ENC.Reserved_Bit
02

√

  ZSW2.DriveDataSetEffecti
veBit3

  ZSW2_ENC.FaultPresent √

  ZSW2.DriveDataSetEffecti
veBit4

  ZSW2_ENC.Reserved_Bit
04

√

  ZSW2.AlarmClassBit0   ZSW2_ENC.Reserved_Bit
05

√

  ZSW2.AlarmClassBit1   ZSW2_ENC.Reserved_Bit
06

√

  ZSW2.ParkingAxisActive   ZSW2_ENC.AlarmPresent √
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报文 V6 中的变量名称 V7 中的变量名称 将 V6 自动转换为 ≥ 
V7

  Gx_ZSW   G1_ZSW √
  Gx_ZSW.Reserved_Bit11   G1_ZSW.EncoderFaultAck

nowledgeActive
√

  Gx_XIST1   G1_XIST1 √
  Gx_XIST2   G1_XIST2 √
PD_TEL81_OUT Output √
  STW2   STW2_ENC √
  STW2.TravelToFixedEndst

op
  STW2_ENC.Reserved_Bit

08
√

  STW2.Reserved_Bit10   STW2_ENC.ControlByPlc √
  STW2.MotorSwitchoverFi

nished
  STW2_ENC.Reserved_Bit

11
√

  STW2.DriveDataSetSelect
ionBit0

  STW2_ENC.Reserved_Bit
00

√

  STW2.DriveDataSetSelect
ionBit1

  STW2_ENC.Reserved_Bit
01

√

  STW2.DriveDataSetSelect
ionBit2

  STW2_ENC.Reserved_Bit
02

√

  STW2.DriveDataSetSelect
ionBit3

  STW2_ENC.Reserved_Bit
03

√

  STW2.DriveDataSetSelect
ionBit4

  STW2_ENC.Reserved_Bit
04

√

  STW2.ParkingAxisSelecti
on

  STW2_ENC.FaultAcknowl
edge

√

  Gx_STW   G1_STW √
  Gx_STW.RequestParkingS

ensor
  G1_STW.RequestParkingE

ncoder
√
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报文 V6 中的变量名称 V7 中的变量名称 将 V6 自动转换为 ≥ 
V7

83 PD_TEL83_IN Input √
  Gx_ZSW   G1_ZSW √
  Gx_ZSW.Reserved_Bit11   G1_ZSW.EncoderFaultAck

nowledgeActive
√

  Gx_XIST1   G1_XIST1 √
  Gx_XIST2   G1_XIST2 √
  ZSW2   ZSW2_ENC √
  ZSW2.TravelToFixedEndSt

opActive  
  ZSW2_ENC.Reserved_Bit

08  
√

  ZSW2.Reserved_Bit09    ZSW2_ENC.ControlReque
sted  

√

  ZSW2.PulsesEnabled    ZSW2_ENC.Reserved_Bit
10

√

  ZSW2.MotorDataSetChan
geoverActive  

  ZSW2_ENC.Reserved_Bit
11  

√

  ZSW2.SlaveSignOfLifeBit
0  

  ZSW2_ENC.SlaveLifeSign
Bit0  

√

  ZSW2.SlaveSignOfLifeBit
1  

  ZSW2_ENC.SlaveLifeSign
Bit1  

√

  ZSW2.SlaveSignOfLifeBit
2  

  ZSW2_ENC.SlaveLifeSign
Bit2  

√

  ZSW2.SlaveSignOfLifeBit
3  

  ZSW2_ENC.SlaveLifeSign
Bit3  

√

  ZSW2.DriveDataSetEffecti
veBit0  

  ZSW2_ENC.Reserved_Bit
00  

√

  ZSW2.DriveDataSetEffecti
veBit1  

  ZSW2_ENC.Reserved_Bit
01  

√

  ZSW2.DriveDataSetEffecti
veBit2  

  ZSW2_ENC.Reserved_Bit
02  

√

  ZSW2.DriveDataSetEffecti
veBit3  

  ZSW2_ENC.FaultPresent  √

  ZSW2.DriveDataSetEffecti
veBit4  

  ZSW2_ENC.Reserved_Bit
04  

√

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

2850 编程和操作手册, 11/2022



报文 V6 中的变量名称 V7 中的变量名称 将 V6 自动转换为 ≥ 
V7

  ZSW2.AlarmClassBit0    ZSW2_ENC.Reserved_Bit
05  

√

  ZSW2.AlarmClassBit1    ZSW2_ENC.Reserved_Bit
06  

√

  ZSW2.ParkingAxisActive    ZSW2_ENC.AlarmPresent  √
PD_TEL83_OUT Output √
  STW2   STW2_ENC √
  STW2.TravelToFixedEndst

op
  STW2_ENC.Reserved_Bit

08
√

  STW2.Reserved_Bit10   STW2_ENC.ControlByPlc √
  STW2.MotorSwitchoverFi

nished
  STW2_ENC.Reserved_Bit

11
√

  STW2.DriveDataSetSelect
ionBit0

  STW2_ENC.Reserved_Bit
00

√

  STW2.DriveDataSetSelect
ionBit1

  STW2_ENC.Reserved_Bit
01

√

  STW2.DriveDataSetSelect
ionBit2

  STW2_ENC.Reserved_Bit
02

√

  STW2.DriveDataSetSelect
ionBit3

  STW2_ENC.Reserved_Bit
03

√

  STW2.DriveDataSetSelect
ionBit4

  STW2_ENC.Reserved_Bit
04

√

  STW2.ParkingAxisSelecti
on

  STW2_ENC.FaultAcknowl
edge

√

  Gx_STW   G1_STW √
  Gx_STW.RequestParkingS

ensor
  G1_STW.RequestParkingE

ncoder
√

6.2.4.6 限位开关状态 (S7-1200)
在版本 V4 中，已对到达的限位开关显示的状态和错误位进行了调整。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2851



为了复制版本 V1...3 的错误位行为，可使用以下逻辑运算符：

V1...3 V4 或更高版本

<轴名称>.ErrorBits.HwLimitMin <轴名称>.ErrorBits.HWLimit AND <轴名称

>.StatusBits.HWLimitMinActive
<轴名称>.ErrorBits.HwLimitMax <轴名称>.ErrorBits.HWLimit AND <轴名称

>.StatusBits.HWLimitMaxActive
<轴名称>.ErrorBits.SwLimitMinReached <轴名称>.ErrorBits.SWLimit AND (<轴名称>.Position 

= <轴名称>.PositioningLimits_SW.MinPosition)
<轴名称>.ErrorBits.SwLimitMinExceeded <轴名称>.ErrorBits.SWLimit AND (<轴名称>.Position 

< <轴名称>.PositioningLimits_SW.MinPosition)
<轴名称>.ErrorBits.SwLimitMaxReached <轴名称>.ErrorBits.SWLimit AND (<轴名称>.Position 

= <轴名称>.PositioningLimits_SW.MaxPosition)
<轴名称>.ErrorBits.SwLimitMaxExceeded <轴名称>.ErrorBits.SWLimit AND (<轴名称>.Position 

> <轴名称>.PositioningLimits_SW.MaxPosition)

参见

版本概述 (页 2833)
更改工艺版本 (页 2841)
变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (页 2841)
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6.2.5 定位轴工艺对象 (S7-1200)

6.2.5.1 集成定位轴工艺对象 (S7-1200)
下图显示了使用定位轴工艺对象时所采用的硬件和软件组件间的关系：   
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CPU 硬件

通过 CPU 硬件对物理驱动器进行监控。

驱动装置

驱动器是由动力装置和电机组成的单元。可以使用带有脉冲、PROFIdrive 或模拟接口的步进

电机和伺服电机。

定位轴工艺对象

包含机械的物理驱动器在 TIA Portal 中映射为定位轴工艺对象。为此，使用以下参数组态定

位轴工艺对象：

• 要使用的 PTO (Pulse Train Output)/PROFIdrive 驱动器/模拟量输出的选择选项和驱动器接

口的组态

• 机械参数和驱动器（机器或系统）的传动比参数

• 位置限制和定位监控的参数

• 动态和回原点的参数

• 控制回路的参数

定位轴工艺对象的组态保存在该工艺对象（数据块）中。该数据块也将作为用户程序和 CPU 
固件间的接口。用户程序运行期间，当前的轴数据保存在该工艺对象的数据块中。

用户程序

可以使用用户程序启动 CPU 固件中的运动控制指令作业。包括以下用于控制轴的作业：

• 启用和禁用轴

• 绝对定位轴

• 相对定位轴

• 以设定的速度移动轴

• 按运动顺序运行轴命令（自 V2 工艺版本起，仅限 PTO）

• 在点动模式下移动轴

• 停止轴

• 参考轴；设置参考点

• 更改轴的动态设置
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• 连续读取轴的运动数据

• 读取和写入轴变量

• 确认错误

可以通过运动控制指令的输入参数和轴组态，确定命令参数。该指令的输出参数将提供有关

状态和所有命令错误的 新信息。

启动轴命令之前，必须使用运动控制指令“MC_Power”启用轴。

通过工艺对象的变量，可读取组态数据和当前的轴数据。通过用户程序，可更改工艺对象的

单个可更改变量（如，当前的加速度）。 
也可以通过运动控制指令“MC_ChangeDynamic”更改轴的动态设置，通过“MC_WriteParam”
写入其它组态数据。通过运动控制指令“MC_ReadParam”读取轴的当前运动状态。

CPU 固件

用户程序中启动的运动控制作业在 CPU 固件中进行处理。使用轴控制面板时，可以通过操

作轴控制面板来触发运动控制作业。CPU 固件执行以下作业，具体取决于组态：

• 计算运动作业的精确运动轨迹和紧急停止情况

• 通过 PROFIdrive/模拟驱动器接口的驱动器连接位置控制

• 通过 PTO 控制驱动器接口的脉冲和方向信号

• 控制驱动器启用

• 监视驱动器，以及硬限位开关和软限位开关

• 将 新状态和错误信息反馈给用户程序中的运动控制指令

• 将当前的轴数据写入到该工艺对象的数据块中

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)
信号类型与行进方向之间的关系 (页 2809)
定位轴工艺对象的工具 (页 2856)
硬件和软件限位开关 (页 2829)
回原点 (页 2831)
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6.2.5.2 定位轴工艺对象的工具 (S7-1200)
TIA Portal 中将为定位轴工艺对象提供“组态”(Configuration)、“调试”(Commissioning) 和
“诊断”(Diagnostics) 工具。下图显示了这三种工具与工艺对象和驱动器的相互关系：   

① 读取和写入工艺对象的组态数据

② 通过工艺对象的驱动器控制。读取轴控制面板上显示的轴状态。优化位置控制

③ 读取工艺对象的当前状态和错误信息

显示 PROFIdrive 驱动器的更多消息帧信息。
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组态   
使用“组态”(Configuration) 工具可以组态定位轴工艺对象的以下属性：

• 要使用的 PTO (Pulse Train Output)/PROFIdrive 驱动器/模拟量输出的选择选项和驱动器接

口的组态

• 机械装置的属性和驱动器（机器/设备）的传动比参数

• 位置限制和定位监控的属性

• 动态和回原点的属性

• 控制回路的参数

在工艺对象的数据块中保存组态数据。

调试   
使用“调试”工具即可测试轴的功能，无需创建用户程序。启动该工具时，将显示轴控制面

板。轴控制面板提供了下列命令：

• 启用和禁用轴

• 在点动模式下移动轴

• 以绝对和相对方式定位轴

• 使轴回原点

• 确认错误信息

可以为运动命令相应地调整动态值。轴控制面板还显示当前的轴状态。

利用基于 PROFIdrive/模拟量输出的驱动器连接，通过自整定，可确定 佳的控制环增益。

诊断   
使用“诊断”工具，可以跟踪轴和驱动器的当前状态和错误信息。

参见

运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)
信号类型与行进方向之间的关系 (页 2809)
集成定位轴工艺对象 (页 2853)
硬件和软件限位开关 (页 2829)
回原点 (页 2831)
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组态定位轴工艺对象 (页 2859)
轴控制面板 (页 2945)
轴 - 诊断 (页 2974)

6.2.5.3 添加一个定位轴工艺对象 (S7-1200)

要求

已创建具有 CPU S7-1200 的项目。

步骤

要在项目树中添加定位轴工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“CPU > 工艺对象”(CPU > Technology objects) 文件夹。

2. 双击“添加新对象”(Add new object) 命令。 
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

3. 选择“运动控制”(Motion Control) 工艺。

4. 打开“运动控制”(Motion Control) 文件夹。

5. 在“版本”(Version) 列中选择所需的工艺版本。

6. 选择“TO_PositioningAxis”对象。 
7. 在“名称”(Name) 输入框中输入轴名称。

8. 要更改自动分配的数据块编号，请选择“手动”(Manual) 选项。

9. 要显示有关工艺对象的其它信息，请单击“其它信息”(Additional information)。 
10.单击“确定”(OK) 确认输入。

结果

创建了新工艺对象，并保存在项目树中的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中。

组织块 MC‑Servo [OB91] 和 MC‑Interpolator [OB92] 在“程序块”(Program blocks) 文件夹中

自动创建。工艺对象在这些组织块中进行处理。MC‑Servo [OB91] 中计算的位置控制器。

MC‑Interpolator [OB92] 对运动控制指令、设定值生成和监视功能进行评估。
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6.2.5.4 组态定位轴工艺对象 (S7-1200)

使用组态对话框 (S7-1200)
在组态窗口中，组态工艺对象的属性。要打开工艺对象的组态窗口，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开所需工艺对象组。

2. 双击“组态”(Configuration) 对象。

组态分为以下几类：

• 基本参数 
基本参数包括必须为工作轴组态的所有参数。

• 扩展参数

高级参数包括适合特定驱动器或设备的参数。

组态窗口图标 
组态的区域导航中的图标显示有关组态情况的详细信息：

组态包含默认值且已完成。

组态仅包含默认值。使用这些默认值即可使用工艺对象，而无需进行更改。

组态中包含用户自定义或系统自动调整的值且已完成。

组态的所有输入域均包含有效值，且至少一个预设值发生更改。

组态未完成或不正确。

至少一个输入域或下拉列表包含无效值。相应域或下拉列表以红色背景显示。单击弹出错误消息可显示

错误原因。

组态有效但包含警告。

例如，仅组态一个硬限位开关。根据具体的应用，硬限位开关的组态缺失可能会引发危险。相应域或下

拉列表以黄色背景显示。

参见

基本参数 (页 2860)
扩展参数 (页 2872)
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监视值 (S7-1200)
如果已在线连接 CPU，则“全部监视”(Monitor all) 图标  将显示在工艺对象的组态对话

框中。

“监视全部”(Monitor all) 功能中包含以下选项：

• 将项目中组态的起始值与 CPU 中的起始值和实际值进行比较

• 直接编辑实际值和项目的起始值

• 立即检测并显示输入错误和建议的更正措施

• 备份项目中的实际值，并手动传送到项目的起始值中

图标和操作员控件

如果存在到 CPU 的在线连接，则参数中将显示实际值。

除参数的实际值外，还会显示下列符号：

图标 说明

CPU 中的起始值与已组态的项目中起始值相匹配

CPU 中的起始值与已组态的项目中的起始值不匹配

由于所选 CPU 模块不支持这种比较方式，因此 CPU 中的起始值无法与所组态

项目中的起始值进行比较。

由于该值与组态无关，因此无法比较。

使用按钮显示 CPU 的起始值和各个参数的项目起始值。

可以直接更改项目中的实际值和起始值，然后下载到 CPU。可直接修改的参数的实际值更改

将直接传送到 CPU。  

基本参数 (S7-1200)

组态 - 常规 (S7-1200)
在“常规”(General) 组态窗口中，组态定位轴工艺对象的基本属性。

轴名称   
在该域中定义轴名称或定位轴工艺对象的名称。该工艺对象以该名称列出在项目树中。
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驱动装置

选择驱动器连接的类型：

• PTO (Pulse Train Output)
驱动器通过脉冲发生器输出、可选使能输出和可选准备就绪输入进行连接。

• 模拟驱动器接口

驱动装置可通过模拟量输出、编码器、可选的使能输出和可选的就绪输入进行连接。

轴的所有运动均在位置控制下进行。

• PROFIdrive
驱动装置通过 PROFINET/PROFIBUS 进行连接。控制器和驱动器之间通过 PROFIdrive 报文

进行通信。

轴的所有运动均在位置控制下进行。

如果选择“模拟驱动器连接”(Analog drive connection) 或“PROFIdrive”，其它元素将添加到

组态导航中：

• 编码器

• 模数

• 位置监控（定位监控、跟随误差和静止信号）

• 控制回路

在其它组态窗口中，可以组态待连接的编码器，以及位置控制和定位监控的结果选项。

位置测量的单位  
在下拉列表中，选择轴测量系统的测量单位。选择的测量单位将用于定位轴工艺对象的进一

步组态中以及当前轴数据的显示中。

运动控制指令的输入参数（Position、Distance、Velocity 等）值也会使用该测量单位。

说明

在进行轴组态时，可选择该位置处的驱动装置接口和测量单位。

后续更改时，参数需复位或重新初始化，要求用户再次检查组态对话框的参数。

在用户程序中，可能需要根据新的测量单位对运动控制指令的输入参数值进行相应调整。
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仿真

在下拉列表中，选择是否仿真驱动装置和编码器。模拟量驱动接口或 PROFIdrive 驱动装置

均可仿真。在仿真模式下，不需要对驱动装置和编码器进行硬件配置（系统将忽略驱动装置

和编码器组态中潜在的错误）。

应用：进行调试或使用组态的硬件时可对驱动器进行仿真。

用户程序在运行过程中可更改“仿真”操作模式，之后 MC_Reset 的参数“Restart”为 TRUE。
在仿真模式下，设定值不会输出到驱动器，也不从驱动器/编码器读取实际值。硬限位开关

和回原点开关不受影响。

下表列出了运动控制指令及仿真模式下的相应行为。

运动控制指令 仿真模式下的行为

MC_Power 该轴将立即启用，而不等待驱动装置的反馈。

MC_Home 回原点作业将立即执行，而不仿真轴运动。

PTO 驱动装置无需控制环。未连接 PTO 驱动装置时，仿真 PTO 驱动器无需使用单独的仿真

功能。 

参见

运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)
信号类型与行进方向之间的关系 (页 2809)
组态 - 常规（“轴”工艺对象 V1...3） (页 3081)

组态 - 驱动器 (S7-1200)

组态 - 驱动器 - PTO（脉冲串输出） (S7-1200)
在“驱动器”(Drive) 组态窗口中，组态脉冲发生器和驱动器的使能与反馈。

硬件接口   
脉冲通过固定分配的数字量输出输出到驱动器的动力装置。
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对于具有继电器输出的 CPU，由于继电器不支持所需的开关频率，因此无法通过这些输出来

输出脉冲信号。如果要在这些 CPU 中使用 PTO (Pulse Train Output)，必须使用具有数字量

输出的信号板。  用于打开 CPU 的设备组态。

说明

PTO 需要高速计数器 (HSC) 的功能。为此将使用内部 HSC，不能对此 HSC 的计数进行评估。

脉冲发生器

在该下拉列表中，选择 PTO (Pulse Train Output)，通过脉冲接口来控制步进电机或伺服电机。

如果没有在设备组态中的其它地方使用脉冲发生器和高速计数器，则系统会自动组态硬件接

口。这种情况下，下拉列表中所选的 PTO 以白色背景显示。

如果选择 PTO (PulseTrain Output)，则按下“设备组态”(Device configuration) 按钮时将转至 
CPU 设备组态中的脉冲选项参数分配。如果由于 PTO 正在另一侧使用或用户更改了参数而

导致冲突时，这功能非要有用。

信号类型

从下拉列表中选择信号类型。可以使用以下信号类型：

• PTO（脉冲 A 和方向 B）
使用一个脉冲输出和一个方向输出控制步进电机。

• PTO（时钟增加 A 和时钟减少 B）
分别使用一个正向和负向运动的脉冲输出控制步进电机。

• PTO（A/B 相移）

A 相和 B 相的两个脉冲输出在同一频率下运行。

在驱动器步进结束时会评估这两个脉冲输出的周期。

A 相和 B 相之间的相位偏移量决定了运动方向。

• PTO（A/B 相位偏移量 - 四重）

A 相和 B 相的两个脉冲输出在同一频率下运行。

在驱动器步进结束时会评估 A 相和 B 相的所有上升沿和下降沿。

A 相和 B 相之间的相位偏移量决定了运动方向。
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下表列出了要根据信号类型组态的参数：

信号类型/参数 说明

PTO（脉冲 A 和方向 B）
  脉冲输出 在该域中，选择正方向上运动的脉冲输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

激活方向输出 使用此选项，可以启用或禁用方向输出。在禁用方向

输出时，将会限制运动方向。

方向输出 在此域中选择用作方向输出的输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

PTO（时钟增加 A 和时钟减少 B）
  脉冲正向输出 在该域中，选择正方向上运动的脉冲输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

脉冲反向输出 在该域中，选择负方向上运动的脉冲输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

PTO（A/B 相位偏移量）/PTO（A/B 相位偏移量 - 四重）

  信号 A 在此域中为 A 相信号选择脉冲输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

信号 B 在此域中为 B 相信号选择脉冲输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

驱动器使能信号与反馈

在此区域中组态驱动器使能信号的输出以及驱动器的“驱动器准备就绪”(Drive ready) 反馈

信号的输入。  
• 使能输出

在此域中为驱动器使能信号选择使能输出。

• 就绪输入

在此域中为驱动器的“驱动器准备就绪”(Drive ready) 反馈选择准备就绪输入

驱动器使能信号由运动控制指令“MC_Power”控制，可以启用对驱动器的供电。如果驱动器

在接收到驱动器使能信号之后准备好开始执行运动，则驱动器会向 CPU 发送“驱动器准备

就绪”(Drive ready) 信号。

如果驱动器不包含此类型的任何接口，则无需组态这些参数。这种情况下，为准备就绪输入

选择值 TRUE。
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组态 - 驱动器 - 模拟驱动器接口 (S7-1200)
在“驱动器”(Drive) 组态窗口中，组态模拟量输出以及驱动器的使能与反馈。

硬件接口

通过永久性分配的模拟量输出，可将速度设定值输出到驱动装置的电源装置内。

在以下区域中为驱动器的控制组态输入和输出：

• 模拟量输出

在此域中，选择用于控制驱动器的模拟量输出的 PLC 变量。

在打开自动填充功能时，所有输出地址都以 16 位显示（WORD、INT、UINT）。通过数

据块建立数据连接时，可选择 WORD 数据类型的数据块变量。

也可以输入地址，例如 QW20。如果地址有效，将生成此地址的名称

“Axis_1_AnalogOutput”，并插入变量表中。为确保地址有效，需将其分配给相应的数据

类型和 HW 模块。  用于打开模拟量输出的设备组态。 
• 选择使能输出

在此域中，为驱动器使能信号选择一个可用的输出作为使能输出。

• 选择准备就绪输入

在此域中为驱动器的“驱动器准备就绪”(Drive ready) 反馈选择准备就绪输入

驱动器使能信号由运动控制指令“MC_Power”控制，可以启用对驱动器的供电。如果驱动器

在接收到驱动器使能信号之后准备好开始执行运动，则驱动器会向 CPU 发送“驱动器准备

就绪”(Drive ready) 信号。如果驱动器不包含此类型的任何接口，则无需组态这些参数。这

种情况下，为准备就绪输入选择值 TRUE。
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与驱动器之间的数据交换

在该区域中，可以组态速度设定值的缩放：

• 参考速度

驱动器的参考速度，是指模拟量输出为 100% 输出时驱动器的旋转速度。驱动器中必须

组态参考速度，并传输到工艺对象的组态中。

以 100% 输出的模拟值具体取决于模拟量输出的类型。例如，对于 ±10 V 的模拟量输出， 
值 10 V 是以 100% 的方式输出的。 

• 大速度 
在该域中，将指定驱动器的 大速度。

大速度受驱动装置和模拟量输出值范围的限制。为了便捷起见，可将参考速度设置为

大速度。 
模拟量输出可过载约 17%。如果驱动装置允许过载，则模拟量输出的操作范围为 -117% 
到 117%。

• 反转驱动装置方向

如果要反向驱动器的旋转方向，则可选择该复选框。

参见

带模拟量驱动接口的数据连接驱动装置 (页 2823)

组态 - 驱动装置 - PROFIdrive (S7-1200)
在“驱动装置”(Drive) 组态窗口中，组态 PROFIdrive 驱动装置的数据连接和参数。 用于打

开驱动装置的设备组态。

PROFIdrive 驱动装置（V6 及以上版本）

• 数据连接

在下拉列表中，选择数据接口直接连接驱动设备，或通过用户程序中的可编辑数据块连接。

• 驱动装置（数据接口：“驱动装置”）

在“驱动装置”(Drive) 域中，选择一个已组态的 PROFIdrive 驱动装置。

• 数据块（数据接口：“数据块”）

选择一个之前创建的数据块，并包含数据类型为“PD_TELx”的变量结构（“x”为所用的报文

编号）。 
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与驱动装置间进行数据交换

在该区域中，可组态驱动装置和控制器间的数据交换：

• 驱动装置报文（数据接口：未选择“数据块”(Data block)）
在下拉列表中，检查并选择该驱动装置的报文。该规范必须与驱动装置的设备组态相匹配。

• 输入/输出地址

这些域显示报文的符号及绝对输入和输出地址。

• 反转驱动装置方向

如果要反向驱动装置的旋转方向，则可选择该复选框。

• 组态时自动应用驱动值（离线）

要将驱动装置“参考速度”和“ 大速度”的离线值传输到项目中工艺对象的组态中，请

选中此复选框。

• 运行时自动应用驱动值（在线）

如果要将驱动装置参数“参考速度”(Reference speed) 和“ 大速度”(Maximum speed) 
作为驱动装置组态值传输到 CPU 中，可选择该复选框。对工艺对象进行（重新）初始化并

（重新）启动驱动装置和 CPU 后，将通过总线传送驱动装置参数。 
也可以选择手动同步以下参数：

– 参考速度

组态参考速度，与驱动装置组态中的值相匹配。 
举例来说，在总线上，待传送的值 16#4000（16 位，针对报文 1）与参考速度的 
100% 相对应。 

– 大速度

在该域中，将组态驱动装置的 大速度。

从驱动装置的组态中获取 大速度。通过总线可传送的参考速度范围为 -200% 到 
+200%。因此， 大速度 多为参考速度的两倍。

说明

只有 SINAMICS 驱动装置（V4.x 及以上版本）支持自动传送驱动装置参数。为此，必须

在组态窗口中为数据连接选择“驱动装置”(Drive)。

参见

PROFIdrive 驱动装置/PROFIdrive 编码器的数据连接 (页 2818)
自动传送设备中的驱动装置与编码器参数 (页 2814)
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组态 - 编码器 (S7-1200)

编码器连接 (S7-1200)
在“编码器”(Encoder) 组态窗口中，根据所选的编码器连接组态各个参数。可实现以下编码

器连接：

• 高速计数器 (HSC) 上的编码器 (页 2871)
• PROFINET/PROFIBUS 上的 PROFIdrive 编码器（驱动装置上的编码器、工艺模块上的编码

器、PROFIdrive 编码器） (页 2868)

组态 -编码器 - PROFINET/PROFIBUS 上的编码器 (S7-1200)

编码器选择

在“PROFIdrive 编码器”(PROFIdrive encoder) 框中，选择 PROFINET 上的 PROFIdrive 编码器。

• 数据连接

在下拉列表中，选择数据接口直连连接编码器，或通过用户程序中的可编辑数据块进行

连接。

• PROFIdrive 编码器/数据块

在该组态域中，选择一个事先组态的 PROFIdrive 编码器。

 用于打开编码器的设备组态。可选择以下编码器：

– 连接至驱动装置（不带模拟量驱动装置接口）

编码器连接至驱动装置。编码器信号通过驱动装置进行评估，并作为驱动装置报文的

一部分（报文 3 或 4）传送到控制器中（其它驱动装置的编码器报文无法使用）。

编码器通过 PROFIdrive 驱动装置的组态进行设置。

– 工艺模块 (TM) 上的编码器

选择之前组态的工艺模块和要使用的通道。仅显示设置为“运动控制的位置输

入”(Position input for Motion Control) 模式的工艺模块以供选择。

如果没有工艺模块可供选择，请切换到设备组态并添加工艺模块。

可以通过工艺模块文档和目录数据确定适合运动控制位置检测的工艺模块。 
– PROFINET/PROFIBUS 上的 PROFIdrive 编码器 (PROFIdrive)

在“PROFIdrive 编码器”(PROFIdrive encoder) 域中，选择之前在 PROFINET/PROFIBUS 上
组态的某个编码器。如果没有可选编码器，则切换至网络视图中的设备组态，并添加

一个编码器。

如果选择“数据块”(Data block) 进行数据连接，则在此必需选择之前创建的数据块（含

数据类型“PD_TELx”的变量结构）。其中，“x”为连接编码器时使用的报文编号。可使用所

选驱动装置报文的编码器（报文 3 或 4），也可选择一个单独的编码器（报文 81 或 
83）。  用于打开 DB 编辑器。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

2868 编程和操作手册, 11/2022



与编码器之间的数据交换

在该区域中，可以组态编码器和控制器之间的数据交换：

• 编码器报文（用于数据连接：未选择“数据块”(Data block)）
在下拉列表中，选择编码器的报文。其技术数据必须与设备组态相一致。

• 输入/输出地址

这些域显示报文的符号及绝对输入和输出地址。

• 反转编码器方向

要反转编码器的实际值，请选中此复选框。

• 组态时自动应用编码器值（离线）

如果要将编码器的离线值传送到项目中工艺对象的组态中，则可选择该复选框。

• 运行时自动应用编码器值（在线）

如果要从编码器组态传输编码器参数到 CPU，则选中该复选框。（重新）初始化工艺对

象和（重新）启动编码器和 CPU 后，将从总线传送编码器参数。编码器的类型必须与轴

组态以及驱动装置组态中的类型相同。

说明

只有 PROFIdrive 编码器（A16 及以上版本）支持自动传送编码器参数。为此，必须在组

态窗口中为数据连接选择“编码器”(Encoder)。
在 SINAMICS 驱动装置上使用编码器，产品版本应为 V4.x 及以上版本。 

如果编码器参数未自动传送，则需手动调整参数。有关需同步的参数，请参见“自动传

送设备中的驱动装置与编码器参数 (页 2814)”部分。

编码器类型

在“编码器类型”(Encoder type) 对话框中选择使用的编码器类型。可选择以下编码器类型：

• 线性增量式

• 线性绝对式

• 旋转增量式

• 旋转绝对式
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根据所选编码器类型，组态各个参数。根据所选编码器类型，组态以下参数：

编码器类型/参数 说明

线性增量式

  两个增量之间的距离 在该域中，可以组态编码器两步之间的距离。

高精度 - 增量实际值中的位数(Gx_XIST1) 在该字段中，组态增量实际值中高精度的位数 
(Gx_XIST1)。

线性绝对式

  两个增量之间的距离 在该域中，可以组态编码器两步之间的距离。

高精度 - 增量实际值中的位数(Gx_XIST1) 在该字段中，组态增量实际值中高精度的位数 
(Gx_XIST1)。

高精度 - 绝对实际值中的位数 (Gx_XIST2) 在该字段中，组态高精度绝对值倍增系数的预留位数 
(Gx_XIST2)。

旋转增量式

  单转步数 在该域中，组态编码器每一转可以解析出的步数。

高精度 - 增量实际值中的位数(Gx_XIST1) 在该字段中，组态增量实际值中高精度的位数 
(Gx_XIST1)。

旋转绝对式

  单转步数 在该域中，组态编码器每一转可以解析出的步数。

转数 在该域中，组态绝对值编码器可以检测出的转数。

高精度 - 增量实际值中的位数(Gx_XIST1) 在该字段中，组态增量实际值中高精度的位数 
(Gx_XIST1)。

高精度 - 绝对实际值中的位数 (Gx_XIST2) 在该字段中，组态高精度绝对值倍增系数的预留位数 
(Gx_XIST2)。

参见

PROFIdrive 驱动装置/PROFIdrive 编码器的数据连接 (页 2818)
组态用于运动控制的工艺模块 (页 2919)
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组态 - 编码器 - 高速计数器 (HSC) 上的编码器 (S7-1200)

选择高速计数器 (HSC)
在“选择高速计数器”(Select high-speed counter) 对话框中，选择编码器将向其传输实际值

的高速计数器。

检查所使用的两个高速计数器数字量输入的过滤时间。过滤时间应足够短，以确保可靠记录

脉冲。

HSC 接口

在“操作模式”(Operating mode) 框中，选择高速计数器的操作模式。 
根据操作模式组态各个输入：

操作模式/参数 说明

双相

  正向时钟脉冲发生器 在此域中选择用于加计数的输入。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输入。

输入的频率和位置（板载，信号板）显示在地址框的

旁边。

反向时钟脉冲发生器 在此域中选择用于减计数的输入。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输入。

输入的频率和位置（板载，信号板）显示在地址框的

旁边。

A/B 计数器 / A/B 四重计数器

  时钟脉冲发生器 A 在此域中选择用于脉冲 A 信号的输入。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输入。

输入的频率和位置（板载，信号板）显示在地址框的

旁边。

时钟脉冲发生器 B 在此域中选择用于脉冲 B 信号的输入。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输入。

输入的频率和位置（板载，信号板）显示在地址框的

旁边。

反转编码器方向
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要反转编码器的实际值，请选中此复选框。

自动传送设备中的编码器参数

在高速计数器 (HSC) 上使用编码器时，无法使用该选择。

编码器类型

在“编码器类型”(Encoder type) 框中选择编码器类型。可选择以下编码器类型：

• 线性增量式

• 旋转增量式

根据所选编码器类型，组态各个参数。根据所选编码器类型，组态以下参数：

编码器类型/参数 说明

线性增量式

  两个增量之间的距离 在该域中，可以组态编码器两步之间的距离。

高精度 - 增量实际值中的位数(Gx_XIST1) 在该字段中，组态增量实际值中高精度的位数 
(Gx_XIST1)。

旋转增量式

  单转步数 在该域中，组态编码器每一转可以解析出的步数。

高精度 - 增量实际值中的位数(Gx_XIST1) 在该字段中，组态增量实际值中高精度的位数 
(Gx_XIST1)。

扩展参数 (S7-1200)

机械 (S7-1200)

组态 - 机械 - PTO（脉冲串输出） (S7-1200)
在“机械”(Mechanics) 组态窗口中组态驱动器的机械属性。  

电机每转的脉冲数  
在此框中组态电机每转所需的脉冲数。

限值（与所选测量单位无关）：

• 0 < 电机每转的脉冲数 ≤ 2147483647
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电机每转的负载运动

在此框中，组态电机每转带动单元的机械系统行进的负载距离。

限值（与所选测量单位无关）：

• 0.0 < 每转距离 ≤ 1.0e12

允许的旋转方向（自 V4 工艺版本起）

通过组态此框可决定系统机械是同时朝两个方向运动，还是只朝正向或负向运动。

如果尚未在“PTO（脉冲 A 和方向 B）”模式下激活脉冲发生器的方向输出，则选择受限于正

方向或负方向。

反转方向

可使用“反转方向”(Invert direction) 复选框根据驱动器的方向逻辑对控制系统进行调整。

方向逻辑将根据所选脉冲发生器的模式反转：

• PTO（脉冲 A 和方向 B）
– 方向输出上输出 0 V ⇒ 正向旋转

– 方向输出上输出 5 V/24 V ⇒ 负向旋转

指定的电压取决于所使用的硬件。各指示值并不适用于 CPU 1217 的差分输出。

• PTO（时钟增加 A，时钟减少 B）
“向下脉冲输出”和“向上脉冲输出”这两个输出相互交换。

• PTO（A/B 相移）

“A 相”和“B 相”输出相互交换。

• PTO（A/B 相位偏移量 - 四重）

“A 相”和“B 相”输出相互交换。

组态 - 机械 - PROFIdrive/模拟驱动器接口 (S7-1200)
在“机械”(Mechanics) 组态窗口中组态驱动器的机械属性及其编码器。  

编码器安装方式

在下拉列表中，选择如何将编码器安装在机械机构上。支持下列编码器安装类型：

• 在电机轴上

• 外部测量系统（仅适用于旋转式编码器）
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位置参数

根据所选编码器安装类型，组态以下位置参数：

编码器安装类型/位置参数 说明

在电机轴上

  电机每转的负载运动 在该域中，组态电机每转的负载距离。

外部测量系统

  电机每转的负载运动 在该域中，组态电机每转的负载距离。

编码器每转的距离 在该域中，组态编码器每旋转一圈外部测量系统所记

录的距离。

组态 - 模数 (仅限 PROFIdrive/模拟驱动器接口） (S7-1200)
使用“模数”(modulo) 设置，可根据产品长度/产品循环，将行进范围限制为一个固定距离。

模函数仅适用于轴的位置控制操作中。

启用“模数”(modulo) 时，将使用一个递归模数范围表示工艺对象的位置值。模数范围由起

始值和长度定义。

例如，要将轴的位置值限制为一整圈，可将模数范围定义为起始值 = 0°、长度 = 360°。编码

器精度为 0.1°/编码器步时，位置值的模数范围是 0.0°到 359.9°。在本示例中，如果轴移动

到位置 400° 处，则到达的实际位置为 40° (400° 到 360°)。
“Modulo”激活时，运动控制命令“MC_MoveAbsolute”将通过输入参数“Direction”指定行进方

向。可使用以下参数值：

• 0：速度的符号（“Velocity”参数）用于确定运动的方向。

• 1：从正方向逼近目标位置。

• 2：从负方向逼近目标位置。

• 3：工艺将选择从当前位置开始，到目标位置的 短距离

启用模数

选择“启用模数”(Enable modulo) 复选框，为轴使用递归参考系统（例如 0.0° 到 359.9°）。

模数起始值

在该域中，定义模数运算范围的起始位置（例如 0°）。
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模数长度

在该域中，定义模数范围的长度（例如 360°）。

位置限制 (S7-1200)

对硬件限位开关的要求 (S7-1200)
仅使用逼近后始终保持切换的硬件限位开关。返回至允许的行进范围之后，才可撤消该开关

状态。

参见

组态 - 位置限制 (页 2875)
触发轴限位时的轴响应 (页 2877)
在用户程序中可以更改位置限位的组态 (页 2879)

组态 - 位置限制 (S7-1200)
在“位置限制”(Position limits) 组态窗口中组态轴的硬件和软限位开关。

启用硬限位开关

使用此复选框可激活硬限位开关的下限和上限功能。硬限位开关可用于在回原点过程中反转

行进方向。有关详细信息，请参见回原点的组态说明。

启用软限位开关

使用此复选框可激活软限位开关的下限和上限功能。 

说明

已激活的软限位开关仅影响已回原点的轴。

输入开关硬限位开关下限 /上限

在下拉列表中，选择硬限位开关下限或上限的数字量输入。 
PTO 轴的输入必须具有中断功能。通过 PROFIdrive  / 模拟量驱动装置进行连接时，带有驱动

装置连接且具有中断功能的输入可达到 短响应时间。此外，也可将该输入指定给过程映像
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“TPA OB Servo”，之后即可在“TPA OB Servo”的循环时间中接收到一个响应时间。由于可能会

导致响应时间 大，因此不建议指定组织块 OB1 的标准过程映像。

板载数字量 CPU 的输入和所插入信号板的数字量输入，均可选作为硬限位开关具备中断功

能的输入。

说明

默认情况下，数字量输入的滤波时间设置为 6.4 ms。如果将这种数字量输入用作硬限位开

关的输入，则可能会发生意外减速情况。如果出现这种情况，则需降低相关数字量输入的滤

波时间。

可以在数字量输入设备组态的“输入滤波器”(Input filter) 中设置滤波时间。

选择信号电平

在此下拉列表中，可选择逼近硬位限位开关时 CPU 输入端的信号电平。 
• 选择“低电平”(Low level)（常闭触点）

CPU 输入端电平为 0 V (FALSE) 时表示已逼近硬限位开关

• 选择“高电平”(High level)（常开触点）

CPU 输入端电平为 5 V/24 V (TRUE) = 已逼近硬限位开关（实际电压取决于使用的硬件）

软限位开关上限 / 下限

在这些输入框中，可输入软限位开关下限和上限的位置值。

限值（与所选测量单位无关）：

• -1.0E12 ≤ 下限软限位开关 ≤ 1.0E12
• -1.0E12 ≤ 上限软限位开关 ≤ 1.0E12
软限位开关的上限值必须大于或等于软限位开关的下限值。

参见

对硬件限位开关的要求 (页 2875)
触发轴限位时的轴响应 (页 2877)
在用户程序中可以更改位置限位的组态 (页 2879)
组态 - 回原点 - 主动 (页 2888)
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触发轴限位时的轴响应 (S7-1200)

逼近硬限位开关时的轴操作

逼近硬限位开关时，根据驱动器连接，轴的动作会不同：

• 通过 PROFIdrive / 模拟量输出连接驱动装置

逼近硬限位开关时，轴将禁用，并根据驱动器中的组态进行制动，并转入停止状态。为

此，必须选择足够大的驱动器减速度，以使轴在机械挡块前可靠停止。

• 通过 PTO (Pulse Train Output) 连接驱动装置

逼近硬限位开关时，轴将以所组态的急停减速度制动直到停止。为此，必须选择足够大

的急停减速度，以使轴在机械挡块前可靠停止。下图显示了轴逼近硬限位开关后的轴操

作：

下限硬件限位开关 上限硬件限位开关机械停止限制 机械停止限制

允许的行进范围

① PTO：轴以组态的紧急减速度制动。

PROFIdrive 或类似驱动器接口：轴将锁定并以驱动器中组态的减速度制动直到停

止。

② 硬限位开关产生“已逼近”状态信号的范围。

“已逼近硬限位开关”错误将显示在正在启动的运动控制指令、“MC_Power”和工艺对象变量

中。有关用于清除错误的指令，请参见附录中的“ErrorID 和 ErrorInfo 列表”。
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到达软限位开关时的轴操作

如果软限位开关激活，则在软限位开关所在的位置将停止当前的运动。轴将以所组态的减速

度制动。 
下图显示了轴到达软限位开关前的轴操作：

① 轴将以所组态的减速度制动直到停止。

“已逼近软限位开关”错误将显示在正在启动的运动控制指令、“MC_Power”和工艺对象变量

中。有关用于清除错误的指令，请参见附录中的“ErrorID 和  ErrorInfo 列表”。

超出软限位开关时，根据驱动器连接，轴的动作会不同：

• 通过 PROFIdrive / 模拟量输出连接驱动装置

超出软限位开关时，轴将禁用，并根据驱动器中的组态进行制动，并转入停止状态。 
• 通过 PTO (Pulse Train Output) 连接驱动装置

有关超出软限位开关时的轴的动作，请参见“软件限位开关与回原点操作结合使用 
(页 2986)”和“软件限位开关与动态更改结合使用 (页 2991)”部分。 

如果机械停止块位于软限位开关的后面并且有发生机械损坏的风险，则需要使用附加的硬限

位开关。

参见

对硬件限位开关的要求 (页 2875)
组态 - 位置限制 (页 2875)
在用户程序中可以更改位置限位的组态 (页 2879)

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

2878 编程和操作手册, 11/2022



在用户程序中可以更改位置限位的组态 (S7-1200)
可以在 CPU 中运行用户程序期间更改下列组态参数：

硬限位开关

在用户程序运行期间，还可以激活和禁用硬限位开关。要执行该操作，可使用以下工艺对象

变量：

• <轴名称>.PositionLimits_HW.Active
有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的工艺对象变量 (页 3024)说明。

软限位开关

在用户程序运行期间，还可以激活和禁用软限位开关并更改其位置值。要执行该操作，可使

用以下工艺对象变量：

• <轴名称>.PositionLimits_SW.Active
用于激活和取消激活软限位开关

• <轴名称>.PositionLimits_SW.MinPosition
用于更改下限软限位开关的位置

• <轴名称>.PositionLimits_SW.MaxPosition
用于更改上限软限位开关的位置

有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的工艺对象变量 (页 3024)说明。

参见

变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (页 2841)
对硬件限位开关的要求 (页 2875)
组态 - 位置限制 (页 2875)
触发轴限位时的轴响应 (页 2877)

动态 (S7-1200)

组态 - 动态 - 常规 (S7-1200)
可以在“常规动态”(General dynamics) 组态窗口中组态轴的 大速度、启动/停止速度、加

速度和减速度以及加加速度限值（自定位轴工艺对象 V2 起）。
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速度限值的单位

从此下拉列表中可选择要用于设置速度限值的测量单位。此处单位的设置取决于“组态 > 基
本参数 > 常规”(Configuration - General parameters > General) 中设置的测量单位。此处设

置的单位仅用于简化输入。因此，可输入 大速度作为电机的速度值 (rpm)。

说明

圆整错误

如果在“速度限值的单位”(Unit of velocity limitation) 下拉列表中选择一个其它单位，而非

“组态 > 基本参数 > 常规”(Configuration > Basic parameters > General)，则需注意可能会

发生圆整错误。

大速度/启动/停止速度

在这些框中定义轴的 大允许速度和启动/停止速度。启动/停止速度是轴的 小允许速度，只

能组态用于通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器连接。 
对于通过 PROFIdrive 或模拟量输出的驱动器连接，启动/停止速度固定为 0。通过 PROFdrive 
或模拟量输出进行连接时， 大速度可达所选测量单位的 1.0E12 倍（如，mm/s、°/s 等）。

定位轴工艺对象 (PTO) V4 及以上版本

信号板 速度 [脉冲/s]
20 kHz 1 ≤ 启动/停止速度 ≤ 20000

1 ≤  大速度 ≤ 20000
200 kHz 1 ≤ 启动/停止速度 ≤ 200000

1 ≤  大速度 ≤ 200000

板载 CPU 输出 速度 [脉冲/s]
100 kHz 1 ≤ 启动/停止速度 ≤ 100000

1 ≤  大速度 ≤ 100000 
20 kHz 1 ≤ 启动/停止速度 ≤ 20000

1 ≤  大速度 ≤ 20000 
1 MHz CPU 1217 1 ≤ 启动/停止速度 ≤ 1000000

1 ≤  大速度 ≤ 1000000 

有关工艺对象定位轴 < V4 的限值，请参见附录“与运动控制相关的 CPU 输出（工艺版本 
V1-3） (页 3076)”。 
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大速度值必须大于等于启动/停止速度值。

用户必须对其它测量单位所对应的限值进行相应地转换，以便符合指定的机械系统。

加速度/减速度 - 加速时间/减速时间         
在“加速时间”(Ramp-up time) 或“加速度”(Acceleration) 框中，可在设置所需加速度。所

需要的减速度可以在“减速时间”(Ramp-down time) 或“减速度”(Deceleration) 框中设置。

加速时间与加速度、减速时间与减速度之间的关系如下面的方程所示：

用户程序中启动的运动作业将使用所选加速度/减速度执行。 
有关通过基于 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器连接时的加速度和减速度的限值，请参见

“运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)”部分。

说明

更改速度限值（“启动/停止速度”和“ 大速度”）将影响轴的加速度和减速度值。加速

时间和减速时间保持不变。

启用工艺对象定位轴的加加速度限值、（V2 及以上版本）   
使用该复选框，可启用加加速度限值。

如果激活了加加速度限值，则不会突然停止轴加速和轴减速，而是根据设置的步进或平滑时

间逐渐调整。

说明

在 V4 及以上版本中，该复选框将不再显示为工艺数据块中的参数。通过禁用该复选框，可

将加加速度值设置为 0.0。
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圆整时间/加加速度，定位轴工艺对象（V2 及以上版本）   
在“滤波时间”(Smoothing time) 框或“加加速度”(Jerk) 框中，可以输入加加速度的参数。

• 在“加加速度”(Jerk) 框中，可以为加速和减速斜坡设置所需的加加速度。

• 在“滤波时间”(Smoothing time) 框中，可设置斜坡加速所需的滤波时间。

说明

滤波时间 V2-3
在组态中，设置的滤波时间仅适用于斜坡加速。

如果加速度值和减速度值不同，则根据斜坡加速的加加速度计算斜坡减速的滤波时间并

使用该滤波时间。（另请参见“使用冲击限制时轴的行为 (页 2885)”）
调整减速度的滤波时间，如下所述：

• 加速度 > 减速度
斜坡减速所用的滤波时间小于斜坡加速的滤波时间。

• 加速度 < 减速度
斜坡减速所用的滤波时间大于斜坡加速的滤波时间。

• 加速度 = 减速度
斜坡加速和减速的滤波时间相等。

滤波时间与加加速度之间的关系如下图中的公式所示：

用户程序中启动的运动作业将按照所选的加加速度进行。

有关通过基于 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器连接时的加加速度限值，请参见“运动控

制相关的 CPU 输出 (页 2805)”部分。

对于 PROFIdrive 驱动装置和带模拟器驱动接口的驱动装置，限值为 1E12。

参见

使用冲击限制时轴的行为 (页 2885)
用于运动控制的硬件组件 (页 2803)
运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)
组态 - 动态 - 急停 (页 2883)
在用户程序中可以更改动态组态 (页 2886)
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组态 - 动态 - 急停 (S7-1200)
在“动态急停”(Dynamics emergency stop) 组态窗口中，可以组态轴的急停减速度。出现错

误或者禁用轴时，通过运动控制指令“MC_Power”（输入参数 StopMode = 0 或 2）可以使用

该减速度将轴制动至停止状态。  

速度

“常规动态”(General dynamics) 组态窗口中组态的速度值，将再次显示在该信息区域中。

减速度

可在“急停减速度”(Emergency stop deceleration) 或“急停减速时间”(Emergency stop 
ramp-down time) 字段中设置急停减速度值。

急停减速时间和急停减速度之间的关系如下面的方程所示：

 =
 - /

指定的急停减速度必须足够大，保证可以在出现紧急情况时（例如，在到达机械挡块前逼近

硬限位开关时）及时使轴停止。

必须基于组态的 大轴速度选择急停减速度。

限值：

下述限值采用“脉冲/秒 2”作为测量单位。

• 自 CPU 固件 V3 起
0.005 ≤ 急停减速度 ≤ 9.5E9

• CPU 固件 V1...2
0.28 ≤ 急停减速度 ≤ 9.5E9

必须对其它测量单位所对应的限值进行相应地转换，以便符合指定的机械系统。

有关通过基于 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器连接时的加加速度限值，请参见“运动控

制相关的 CPU 输出 (页 2805)”部分。

对于 PROFIdrive 驱动装置和带模拟器驱动接口的驱动装置，限值为 1.0E12。
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参见

组态 - 动态 - 常规 (页 2879)
在用户程序中可以更改动态组态 (页 2886)
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使用冲击限制时轴的行为 (S7-1200)
如果激活了加加速度限值，则不会突然停止轴加速和轴减速，而是根据设置的步进或平滑时

间逐渐调整。下图详细显示了在激活和不激活冲击限制的情况下轴的行为：  

不使用冲击限制 使用冲击限制
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t 时间轴

v 速度

a 加速度

j 加加速度

tru 加速时间

ta 轴加速所用时间

trd 减速时间

td 轴减速所用时间

t1 加速斜坡的平滑时间

t2 减速斜坡的平滑时间

本示例说明减速度值 ② 是加速度值 ① 的二倍的行程。此时，得出的减速时间 trd 仅是加速

时间 tru 的一半。

如果没有激活冲击限制，加速度 ① 和减速度 ② 将发生突变。如果激活了冲击限制器，则

加速度 ① 和减速度 ② 将逐渐改变。由于冲击适用于整个运动，加速度的加速率和减速度

的减速率相同。

在不使用冲击限制的情况下进行更改时，步进值 (j) 将变得无穷大 ⑤。如果激活了冲击限制，

则步进将被限制为组态值 ⑥。

组态中给出的平滑时间 t1 适用于加速斜坡。减速斜坡平滑时间 t2 会根据组态的加加速度值

以及组态的减速度进行计算。

参见

组态 - 动态 - 常规 (页 2879)

在用户程序中可以更改动态组态 (S7-1200)
可以在 CPU 中运行用户程序期间更改下列组态参数：  
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加速度和减速度

在用户程序运行期间，还可以更改加速度和减速度值。要执行该操作，可使用以下工艺对象

变量：

• <轴名称>.DynamicDefaults.Acceleration
用于更改加速度

• <轴名称>.DynamicDefaults.Deceleration
用于更改减速度

有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的“工艺对象变量 (页 3024)”说明。

急停减速度

在用户程序运行期间，还可更改急停减速度值。要执行该操作，可使用以下工艺对象变量：

• <轴名称>.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration
有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的工艺对象变量说明。

说明

更改该参数后，可能需要调整硬限位开关的位置以及其它安全相关的设置。

加加速度限值

还可在用户程序运行时激活和禁用加加速度限值，并更改加加速度值。为此，可使用工艺对

象变量 <轴名称>.DynamicDefaults.Jerk。如果工艺对象的版本低于 V4，则变量 <轴名称

>.Config.DynamicDefaults.JerkActive 必须设置为 TRUE，以便达到该加加速度的限值以及显

示/用于该加加速度值的更改。

以下规则适用于 PTO 轴：

• 如果输入的加加速度值 ≥ 0.004 脉冲/s3，则使用指定的值启用加加速度限值。

• 如果输入的加加速度值 < 0.004 脉冲/s3，则禁用加加速度限值。

对于位置控制轴，值为 0.0 时禁用加加速度限值；值 > 0.0 时，激活加加速度限值。

有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的工艺对象变量说明。

参见

在用户程序中更改动态值的组态（“轴”工艺对象 V1...3） (页 3089)
变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (页 2841)
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定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
组态 - 动态 - 常规 (页 2879)
组态 - 动态 - 急停 (页 2883)

回原点（自定位轴工艺对象 V2 起） (S7-1200)

组态 - 回原点 - 主动 (S7-1200)
在“主动回原点”(Active homing) 组态窗口中组态主动回原点所需的参数。运动控制指令

“MC_Home”的输入参数“Mode”= 3 时，会启动主动回原点。  

选择回原点模式（仅限通过 PROFIdrive V5 或更高版本的驱动器连接）

执行以下任一回原点模式：

• 使用基于 PROFIdrive 报文和接近开关的零位标记

• 使用基于 PROFIdrive 报文的零位标记 
• 使用基于数字量输入的回原点标记

如果选择通过 PTO (Pulse Train Output) 或将 HSC 作为编码器的模拟量输出连接驱动装置，则

唯一可用的回原点模式为“使用基于数字量输入的回原点标记”(Use homing mark via digital 
input)。 
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数字量输入 
在此区域中，可组态回原点开关：

• 回原点开关输入

在此域中为回原点开关选择数字量输入。 

说明

默认情况下，数字量输入的滤波时间设置为 6.4 ms。
数字量输入用作回原点开关的输入时，可能引起意外减速，从而导致出现误差。根据回

原点速度和回原点开关的范围，可能检测不到回原点位置。可以在数字量输入设备组态的

“输入滤波器”(Input filter) 中设置滤波时间。

选定的滤波时间必须小于待检测输入信号的脉冲持续时间，该时间可用作参考点开关。

通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器连接：

该输入必须具有中断功能。板载 CPU 输入和所插入信号板输入都可选作回原点开关的输入。

• 选择信号电平

在下拉列表中，选择回原点时使用的回原点开关电平。

• 允许在硬限位开关处自动反向

激活该复选框可将硬限位开关用作回原点过程中的反向凸轮。只有启用硬限位开关才能

实现反向控制（必须至少组态位于逼近方向上的硬限位开关）。

如果在主动回原点过程中到达硬限位开关，轴将以组态的减速度（不是以急停减速度）制

动，然后反向。然后反向检测回原点开关。

如果未激活反向功能且在主动回原点过程中轴到达硬限位开关，则将因错误而中止回原

点过程并以急停减速度对轴进行制动。

说明

如果可能，采用以下措施之一以确保机器在发生反向时不会行进到机械挡块：

• 保持较低的行进速度。

• 增加组态的加速度/减速度。

• 增加硬限位开关和机械挡块之间的距离。

逼近/回原点方向  
通过方向选择，可以决定主动回原点过程中搜索回原点开关的逼近方向以及回原点的方向。

回原点方向指定执行回原点操作时轴用于逼近组态的回原点开关端的行进方向。

回原点开关侧  
在此处可以选择轴是在回原点开关的上侧还是下侧进行回原点。
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逼近速度

在该域中，可以指定回原点期间搜索回原点开关的速度。

限值（与所选测量单位无关）：

• 启动/停止速度 ≤ 逼近速度 ≤ 大速度

回原点速度  
在该域中，可以指定回原点期间逼近回原点开关的速度。

限值（与所选测量单位无关）：

• 启动/停止速度 ≤ 回原点速度 ≤ 大速度

起始位置偏移值  
如果指定的回原点位置与回原点开关的位置存在偏差，则可在此域中指定起始位置偏移量。 
如果该值不等于 0，轴在回原点开关处回原点后将执行以下动作：

1. 以回原点速度使轴移动起始位置偏移值指定的一段距离

2. 达到“起始位置偏移值”时，轴处于运动控制指令“MC_Home”的输入参数“Position”中指定的
起始位置处。

限值（与所选测量单位无关）：

• -1.0e12 ≤ 起始位置偏移值 ≤ 1.0e12

起始位置  
将运动控制指令“MC_Home”中所组态的位置用作起始位置。

组态 - 回原点 - 被动 (S7-1200)
在“回原点 - 被动”(Homing - Passive) 组态窗口中，可以组态被动回原点所需的参数。   
被动回原点的移动必须由用户触发（例如，使用轴运动命令）。运动控制指令“MC_Home”的
输入参数“Mode”= 2 时，会启动被动回原点。
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选择回原点模式（仅限通过 PROFIdrive V5 或更高版本的驱动器连接）

执行以下任一回原点模式：

• 使用基于 PROFIdrive 报文和接近开关的零位标记

系统将检查到达接近开关的时间。在到达接近开关并置于指定的回原点方向后，可通过 
PROFIdrive 报文启用零位标记检测。在预先选定的方向上到达零位标记后，会将工艺对

象的实际位置设置为回原点标记位置。

• 使用基于 PROFIdrive 报文的零位标记 
当工艺对象的实际值按照指定的回原点方向移动时，系统将立即启用零位标记检测。在

指定的回原点方向上到达零位标记后，会将工艺对象的实际位置设置为回原点标记位置。

• 使用基于数字量输入的回原点标记

当轴或编码器的实际值在指定的回原点方向上移动时，系统将立即检查数字量输入的状

态。在指定的回原点方向上到达回原点标记（数字量输入的设置）后，会将工艺对象的

实际位置设置为回原点标记位置。

如果选择了通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器连接，则默认使用基于数字量输入的回

原点标记。 

数字量输入 
在此区域中，可组态回原点开关：

• 回原点开关输入

在此域中为回原点开关选择数字量输入。该输入必须具有中断功能。板载 CPU 输入和所

插入信号板输入都可选作回原点开关的输入。

说明

默认情况下，数字量输入的滤波时间设置为 6.4 ms。
数字量输入用作回原点开关的输入时，可能引起意外减速，从而导致出现误差。根据回

原点速度和回原点开关的范围，可能检测不到回原点位置。可以在数字量输入设备组态的

“输入滤波器”(Input filter) 中设置滤波时间。

选定的滤波时间必须小于待检测输入信号的脉冲持续时间，该时间可用作参考点开关。

• 选择信号电平

在下拉列表中，选择回原点时使用的回原点开关电平。

回原点开关侧   
在此处可以选择轴是在回原点开关的上侧还是下侧进行回原点。
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起始位置   
将运动控制指令“MC_Home”中所组态的位置用作起始位置。

说明

如果未使用轴运动命令进行被动回原点（轴处于停止状态），则将在下一个回原点开关的上

升沿或下降沿处执行回原点操作。

顺序 - 主动回原点 (S7-1200)
使用运动控制指令“MC_Home”（输入参数 Mode = 3），可以启动主动回原点。“Position”输
入参数指定绝对回原点位置。另外，若要进行测试，也可在轴控制面板中启动主动回原点。 
下图举例说明了使用以下组态参数时主动起始位置逼近的特征曲线：

• “回原点模式”=“使用基于数字量输入的回原点标记”

• “逼近/回原点方向”=“正方向”

• “回原点开关侧”=“上侧”

• “回原点位置偏移”值 > 0
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搜索回原点开关（蓝色曲线部分）

主动回原点开始后，轴加速到组态的“逼近速度”并以该速度搜索回原点开关。变量 <轴名称

>.StatusBits.HomingDone 设置为 FALSE。

参考点逼近（红色曲线段）

检测到回原点开关时，本示例中的轴将制动并反向，以组态的回原点速度向组态的回原点开

关侧回原点。回原点运动会使变量 <轴名称>.StatusBits.HomingDone  变为 TRUE。

行进到回原点位置偏移值（绿色曲线段）

回原点后，轴以回原点速度沿该路径移动到回原点位置偏移值。此时，轴处于运动控制指令

“MC_Home”的输入参数“Position”中指定的回原点位置。

参见

组态 - 回原点 - 常规（轴工艺对象 V2...3） (页 3086)

顺序 - 被动回原点 (S7-1200)
通过运动控制指令“MC_Home”（输入参数 Mode  = 2）启动被动回原点。输入参数“Position”
指定绝对参考点位置。   
下图举例说明了使用以下组态参数时被动回原点的特性曲线：

• “回原点开关侧”=“上侧”

• “回原点模式”=“使用基于数字量输入的回原点标记”
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向回原点开关方向移动（曲线的红色部分）

启动被动回原点时，运动控制指令“MC_Home”本身并不执行任何回原点运动。必须由用户

通过其它运动控制指令（如“MC_MoveRelative”）来执行到达回原点开关所需的行程。如果

轴已回到原点，则被动回原点过程中，变量 <轴名称>.StatusBits.HomingDone 保持为 
TRUE。 

轴回原点（由曲线的红色部分过渡到绿色部分）

到达回原点开关的组态侧时，轴会回原点。将当前的轴位置设置为起始位置。这在运动控制

指令“MC_Home”的“Position”参数中指定。如果之前轴未回原点，则会将变量 <轴名称

>.StatusBits.HomingDone 设置为“TRUE”。之前启动的行程不会取消。

移动至超过回原点开关（曲线的绿色部分）

在回原点开关处回原点后，轴继续移动并以正确的轴位置完成之前启动的行程。

在用户程序中更改回原点组态 (S7-1200)
利用版本 V2 及以上版本的定位轴工艺对象，您可以在 CPU 中运行用户程序期间更改下列组

态参数： 
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被动归位

可以在用户程序运行期间更改用于被动归位的归位开关端。 要执行该操作，可使用以下工

艺对象变量：

• <轴名称>.Sensor[1].PassiveHoming.SideInput
用于更改归位开关侧

• <轴名称>.Sensor[1].PassiveHoming.Mode
用于更改归位速度

有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的工艺对象变量 (页 3162)说明。

主动归位

可以在用户程序运行期间更改主动归位的逼近方向、归位开关侧、逼近速度、归位速度和起

始位置偏移量。 要执行该操作，可使用以下工艺对象变量：

• <轴名称>.Homing.AutoReversal 
用于更改“在硬限位开关处自动反向”

• <轴名称>.Homing.ApproachDirection 
用于更改逼近/归位方向

• <轴名称>.Sensor[1].ActiveHoming.SideInput 
用于更改归位开关侧

• <轴名称>.Homing.ApproachVelocity 
用于更改逼近速度

• <轴名称>.Homing.ReferencingVelocity 
用于更改归位速度

• <轴名称>.Sensor[1].ActiveHoming.HomePositionOffset
用于更改起始位置偏移

• <轴名称>.Sensor[1].ActiveHoming.Mode
用于更改归位速度

有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的工艺对象变量说明。

参见

变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (页 2841)
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定位监控 (S7-1200)

组态 - 定位监控（仅限 PROFIdrive 和模拟驱动器接口） (S7-1200)
在“定位监控”(Positioning Monitoring) 组态窗口中，组态用于监控目标位置的标准。

定位监控功能将在设定值计算结束时对实际位置的状态进行监控。一旦速度设定值达到值 0，
实际位置值就必须介于定位窗口的容差时间范围内。实际值在定位窗口内的停留时间必须超

出 短停留时间。

当实际位置在容差时间内到达定位窗口，且在 短停留时间内停留在该窗口，则置位状态位 <
轴名称>.StatusBits.Done。这样就完成了一个运动命令。

各种设定值插补操作方式中的定位监控都相同。例如，设定值插补完成的方式如下所示：

• 设定值到达目标位置

• 通过运动控制指令“MC_Halt”，在运动期间用位置控制停止

在以下情况下，通过定位监控停止轴，并且定位错误 (ErrorID 16#800F) 显示在运动控制指

令中：

• 在容差时间内，实际值未到达定位窗口。

• 在 短停留时间内，实际值离开定位窗口。

定位窗口

在该域中，组态定位窗口的大小。

容差时间

在该域中，组态容差时间。在该容差时间内，位置值必须到达定位窗口。

在定位窗口停留的 短时间

在该域中，组态 短停留时间。在 短停留时间内，实际位置值必须位于定位窗口中。

组态 - 跟随错误（仅限 PROFIdrive 和模拟驱动器接口） (S7-1200)
在“跟随误差”(Following error) 组态窗口中，组态轴的实际位置与位置设定值之间的容许偏

差。

跟随误差是轴的位置设定值与实际位置值之间的差值。计算跟随误差时，会将设定值到驱动

器的传输时间、实际位置值到控制器的传输时间计算在内。
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根据一个与速度有关的跟随误差限值对跟随误差进行监视。允许跟随误差取决于速度设定值。

当速度小于一个可调整的速度下限时，将允许跟随误差指定为常数。而高于该速度下限值时，

允许跟随误差则随速度设定值按比例增长。在 大速度下可达到 大允许跟随误差。

超出允许跟随误差时，轴停止，错误 (ErrorID 16#800D) 显示在运动控制指令中。

启用跟随误差监控

如果想启用跟随误差监控功能，则选中该复选框。 
在启用跟随误差监控时，轴在错误范围（橙色）内停止。

大跟随误差

在该域中，组态 大速度时容许的跟随误差。

跟随误差

在该域中，组态低速度时的容许跟随误差（无动态调整）。

启动动态调整

在该域中，组态一个速度；超过该速度时，将会动态调整跟随误差。超过该速度时，将会调

整跟随误差，直至达到 大速度时的 大跟随误差。

大速度

该框显示在“动态 > 常规”(Dynamics > General) 下组态的 大速度。

组态 - 停止信号（仅限 PROFIdrive 和模拟驱动器接口） (S7-1200)
在“停止信号”(Standstill signa) 组态窗口中，组态停止检测标准。

要显示停止（<轴名称>.StatusBits.StandStill），轴速度必须在停止窗口内保持 短停留时间。

停止窗口

在该域中，组态停止窗口的大小。

在停止窗口停留的 短时间

在该域中，组态停止窗口中的 短停留时间。
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组态 - 控制环（仅限 PROFIdrive 和模拟驱动器接口） (S7-1200)
在“控制回路”(Control loop) 组态窗口中，组态位置控制回路的预控制和增益 Kv。
Kv 因数影响以下参数：

• 定位精度和停止控制

• 运动的一致性

• 定位时间

轴的机械状态（硬度越高）越好，可以组态的 Kv 因数越大。这样可以减小跟随误差，实现

更快的动态响应。

通过“Tuning (页 2949)”(自整定) 功能，可确定控制轴位置的 佳增益。

预控制

在此框中，组态位置控制回路的百分比速度预控制。

增益（Kv 因子）

在该域中，组态位置控制回路的增益 Kv。
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参数视图 (S7-1200)

参数视图简介 (S7-1200)
参数视图提供了工艺对象中所有相关参数的一般概述。可获得参数设置的概述，并可在离线

和在线模式下轻松地对其进行更改。

①     “参数视图”(Parameter view) 选项卡

②      工具栏 (页 763)
③      导航 (页 764)
④      参数表 (页 764)

功能范围

提供以下可用于分析工艺对象参数和启用目标性监视与修改的功能。

显示功能：

• 在离线和在线模式下显示参数值

• 显示参数的状态信息

• 显示值偏差和直接连接选项

运动控制
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• 显示组态错误

• 显示由参数引起的值更改

• 显示某参数所有的存储值：PLC 起始值、项目起始值、监视值

• 显示参数存储值的参数比较

操作员控制功能：

• 为在参数之间和参数结构之间进行快速更改而导航。

• 用于更快搜索具体参数的文本过滤器。 
• 用于按需自定义参数和参数组顺序的排序功能。

• 用于备份参数视图的结构设置的存储功能。

• 在线监视和修改参数值。

• 更改值的显示格式。

• 为捕获并响应瞬时情况而保存 CPU 参数值快照的功能。

• 用于将参数值快照应用为起始值的功能。

• 将已修改的起始值下载至 CPU。
• 用于比较两个参数值的比较功能。

有效性

此处所述的“参数视图”(Parameter view) 适用于以下工艺对象：

• PID_Compact
• PID_3Step
• PID_Temp
• CONT_C（仅适用于 S7-1500）
• CONT_S（仅适用于 S7-1500）
• TCONT_CP（仅适用于 S7-1500）
• TCONT_S（仅适用于 S7-1500）
• TO_Axis_PTO（S7-1200 运动控制）

• TO_Positioning_Axis（S7-1200 运动控制）

• TO_CommandTable_PTO（S7-1200 运动控制）

• TO_CommandTable（S7-1200 运动控制）

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

2900 编程和操作手册, 11/2022



参数视图结构 (S7-1200)

工具栏 (S7-1200)
可在参数视图的工具栏中选择以下功能。

图标 功能 说明

监视全部 在活动的参数视图中启动可见参数监视（在线模式）。

创建监视值的快照并

将该快照的设定值接

受为起始值

将当前的监视值应用到“快照”(Snapshot) 列，并更新项目中

的起始值。

仅可在 PID_Compact、PID_3Step 和 PID_Temp 的在线模式下

执行。

加载设定值的起始值

作为实际值（初始化

设定值）

把在项目中更新过的起始值传送至 CPU。 
仅可在 PID_Compact、PID_3Step 和 PID_Temp 的在线模式下

执行。

创建监视值的快照 将当前的监视值应用到“快照”(Snapshot) 列。

仅可在在线模式下执行。

请立即一次性修改全

部选定参数

该命令尽快执行一次，而不参考用户程序中的任何特定点。

仅可在在线模式下执行。

选择导航结构 在功能导航和数据导航之间进行切换。

文本过滤器... 在输入字符串之后：显示某一当前可见列中所有包括指定字符

串在内的参数。

选择比较值 在在线模式下，选择要与另一个参数值进行比较的参数值（项

目起始值、PLC 起始值、快照）。

仅可在在线模式下执行。

保存窗口设置 为参数视图保存显示设置（例如选择的导航结构和激活的表中

的列等）
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导航 (S7-1200)
在“参数视图”(Parameter view) 选项卡中，有以下替代导航结构可供选择。

导航 说明

功能导航 在功能导航中，参数结构以组态对话框（“功能视

图”(Functional view) 选项卡）、调试对话框和诊断对话框

中的结构为基础。

后一个组“其它参数”(Other parameters) 包括工艺对象的

所有其它参数。

数据导航 在数据导航中，参数结构以背景数据块/工艺数据块中的结

构为基础。

后一个组“其它参数”(Other parameters) 包括背景数据

块/工艺数据库中不包括的参数。

可以使用“选择导航结构”(Select navigation structure) 下拉列表来切换导航结构。 

参数表 (S7-1200)
下表给出了参数表各列的含义。 可以根据需要显示或隐藏列。

• “离线”列 = X： 该列在离线模式下可见。

• “在线”列 = X： 该列在在线模式下可见（在线连接到 CPU）。

列 说明 离线 在线

功能视图中的名称 功能视图中的参数名称。

如果参数未通过工艺对象组态，该显示字段留空。

X X

DB 中的全称 背景数据块/工艺数据块中参数的完整路径。

如果参数未包含在背景数据块/工艺数据块中，该显示字段留空。

X X

在 DB 中的名称 背景数据块/工艺数据块中的参数名称。

如果参数是某结构或 UDT 的一部分，则应添加前 “. ./”。 
如果参数未包含在背景数据块/工艺数据块中，该显示字段留空。

X X

组态的状态 使用状态符号显示组态完整性。

请参见组态的状态（离线） (页 773)
X  
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列 说明 离线 在线

比较结果 “比较值”功能的结果。

如果已在线连接并选择了“监视所有”(Monitor all) 按钮 ，则会显示

该列。

 

  X

项目起始值 在项目中组态起始值。

如果输入的值具有语法错误或过程相关错误，则会出现错误指示。

X X

默认值 为该参数预分配的值。

如果参数未包含在背景数据块/工艺数据块中，该显示字段留空。

X X

快照 CPU 中当前值的快照（监视值）。

如果值具有过程相关错误，则会出现错误指示。

X X

PLC 起始值 CPU 中的起始值。

如果已在线连接并选择了“监视所有”(Monitor all) 按钮 ，则会显示

该列。

如果值具有过程相关错误，则会出现错误指示。

  X

监视值 CPU 中的当前值。

如果已在线连接并选择了“监视所有”(Monitor all) 按钮 ，则会显示

该列。

如果值具有过程相关错误，则会出现错误指示。

  X

修改值 用于更改监视值的值。

如果已在线连接并选择了“监视所有”(Monitor all) 按钮 ，则会显示

该列。

如果输入的值具有语法错误或过程相关错误，则会出现错误指示。

  X

选择用于传输

 
使用“请立即一次性修改全部选定参数”(Modify all selected 
parameters immediately and once) 按钮选择要传输的修改值。 
该列与“修改值”(Modify value) 列一起显示。

  X

小值 参数的 小过程相关值。 
如果 小值取决于其它参数，则将其定义为：

• 离线： 由项目起始值决定。

• 在线： 由监视值决定。

X X

大值 参数的 大过程相关值。 
如果 大值取决于其它参数，则将其定义为：

• 离线： 由项目起始值决定。

• 在线： 由监视值决定。

X X
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列 说明 离线 在线

设定值 将参数指定为设定值。 可在线初始化这些参数。 X X
数据类型 变量的数据类型。

如果参数未包含在背景数据块/工艺数据块中，该显示字段留空。

X X

保持性 将值指定为保持值。 
保持性参数的值将保留，即使在电源关闭后也是如此。 

X X

可从 HMI 访问 指示运行期间 HMI 是否可以访问此参数。 X X
HMI 中可见 指示 HMI 选择列表中的参数是否默认可见。 X X
注释 参数的简要描述。 X X

参见

比较值 (页 758)

打开参数视图 (S7-1200)

要求

工艺对象已添加到项目树中，即已创建指令的相关背景数据块/工艺数据块。

步骤

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开该工艺对象。

3. 双击“组态”(Configuration) 对象。

4. 选择右上角的“参数视图”(Parameter view) 选项卡。

结果

参数视图将打开。 所显示的每个参数都会以参数表中的一行表示。

可显示的参数属性（表的列）根据所使用的参数视图模式（离线或在线）而有所不同。

此外，可以有选择地显示和隐藏表的各个列。 

参见

参数视图默认设置 (页 767)
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参数视图默认设置 (S7-1200)

默认设置

为了让您高效使用参数视图，可以自定义参数显示并保存设置。 
可以执行并保存下列自定义项：

• 显示和隐藏列

• 改变列宽

• 改变列的顺序

• 切换导航

• 在导航中选择参数组

• 选择比较值

显示和隐藏列

要显示或隐藏参数表中的列，请按以下步骤操作：

1. 将光标放在参数表的标题上。

2. 在快捷菜单中选择“显示/隐藏”(Show/Hide) 命令。
将显示可选的列。

3. 要显示列，请选中该列的复选框。

4. 要隐藏列，请清除该列的复选框。

或

1. 将光标放在参数表的标题上。

2. 如果要显示所有离线或在线模式的列，请在快捷菜单中选择“显示所有列”(Show all columns) 
命令。

一些列只能在在线模式下显示： 请参见参数表 (页 764)。

改变列宽

要自定义列宽以便阅读所有行中的文本，请按以下步骤操作：

1. 将光标放在参数表标题中要进行自定义的列的右侧，直到光标的形状变为十字。

2. 然后双击此位置。
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或

1. 打开参数表标题上的快捷菜单。

2. 点击 
– "“优化列宽”(Optimize column width) 或
– "“优化所有列的宽度”(Optimize width of all columns)。

如果列宽设置得过窄，可将光标短暂悬停在相关字段上，即可出现各个字段的完整内容。

改变列的顺序

参数表的列可按照任意方式排列。 
要更改列的顺序，请按以下步骤操作：

1. 单击列标题并使用拖放操作将其移动至所需位置。
当松开鼠标时，对象会锚定在新位置上。

切换导航

要切换参数的显示格式，请执行以下步骤：

1. 在“选择导航结构”(Select navigation structure) 下拉列表中选择所需的导航。

– 数据导航

– 功能导航

另请参见导航 (页 764)。

在导航中选择参数组

在所选导航内，可在显示“所有参数”(All parameters) 或显示所选的下级参数组二者中选择

其一。

1. 在导航中单击所需的参数组。
参数表仅显示该参数组的参数。

选择比较值（在线）

要为“比较值”(Compare values) 功能设置比较值，请按下列步骤操作：

1. 在“选择比较值”(Selection of compare values) 下拉列表中选择所需的比较值。

– 项目起始值/PLC 起始值

– 项目起始值/快照

– PLC 起始值/快照

默认情况下，会设置“项目起始值/PLC 起始值”(Start value project / Start value PLC) 选项。
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保存“参数视图”(Parameter view) 的默认设置

要保存参数视图的以上自定义项，请按下列步骤操作：

1. 根据需要自定义参数视图。

2. 单击参数视图右上角的“保存窗口设置”(Save window settings) 按钮 。

使用参数视图 (S7-1200)

概述 (S7-1200)
如下文所述，下表提供了在线和离线状态下的参数视图功能总览。

• “离线”列 = X： 只能在离线模式下使用本功能。

• “在线”列 = X： 只能在在线模式下使用本功能。

功能/操作 离线 在线

过滤参数表 (页 769) X X
将参数表排序 (页 770) X X
将参数数据传送给其它编辑器 (页 771) X X
指示错误 (页 771) X X
在项目中编辑起始值 (页 772) X X
组态的状态（离线） (页 773) X  
参数视图中的在线监视值 (页 773)   X
创建监视值的快照 (页 775)   X
修改值 (页 776)   X
比较值 (页 777)   X
将来自在线程序的值应用为起始值 (页 779)   X
初始化在线程序中的设定值 (页 779)   X

过滤参数表 (S7-1200)
可通过下列方式过滤参数表中的参数：

• 使用文本过滤器

• 使用导航子组

两种过滤方法可同时使用。
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使用文本过滤器

可过滤参数表中可见的文本。 这表示只可以过滤显示的参数行和参数列中的文本。

1. 在“文本过滤器...”(Text filter...) 输入框中输入所需字符串以进行过滤。
参数表仅显示包含该字符串的参数。

文本过滤器会在下列情况下复位。

• 当选择了导航中的另一个参数组时。

• 当导航从数据导航更改为功能导航，或从功能导航更改为数据导航时。

使用导航子组

1. 在导航中单击所需的参数组，例如“静态”(Static)。
参数表仅会显示静态参数。 可以为导航的一些组选择其它子组。

2. 如果要再次显示所有参数，请在导航中单击“所有参数”(All parameters)。

将参数表排序 (S7-1200)
参数值按行排列。 参数表可以按照任意显示的列进行排序。

• 包含数字值的列会按照数字值的峰值进行排序。 
• 文本列会按照字母顺序进行排序。

按列排序

1. 将光标放在所需列的标题单元格中。
该单元格的背景会变为蓝色。

2. 单击列标题。

结果

整个参数表会按照所选的列进行排序。 列标题中会出现一个尖向上的三角形。 
再次单击列标题会按以下情况更改排序方式：

• 符号“▲”： 参数表按升序排序。

• 符号“▼”： 参数表按降序排序。

• 无符号： 再次移除排序。 参数表采用默认显示。

排序时，忽略“在 DB 中的名称”列的“../”前 。
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将参数数据传送给其它编辑器 (S7-1200)
在选择了参数表的整个参数行之后，可以使用以下操作： 
• 拖放

• <Ctrl+C>/<Ctrl+V>
• 通过快捷菜单中的复制/粘贴 
将参数传送给 TIA Portal 的以下编辑器：

• 程序编辑器

• 监视表

• 用于跟踪功能的信号表

参数会以全称插入： 请参见“DB 中的全称”(Full name in DB) 列中的信息。

指示错误 (S7-1200)

错误指示

导致编译错误（例如越限）的参数分配错误将在参数视图中指示。

每当在参数视图中输入值，就会检查是否有过程相关错误和语法错误，并将结果表示出来。

错误的值会由以下方法表示：

• “组态的状态”（离线模式）或“比较结果”（在线模式，取决于所选的比较类型）列中

的红色错误符号

和/或
• 背景为红色的表字段

如果单击错误的字段，会出现弹出错误消息，其中包含有关允许的值范围或所需语法（格

式）的信息

编译错误

如果参数未显示在组态对话框中，可以从编译器的错误消息处直接打开包含出错参数的参数

视图（功能导航）。 
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在项目中编辑起始值 (S7-1200)
可使用参数视图在离线模式和在线模式下编辑项目中的起始值。

• 可在参数表的“项目起始值”(Start value project) 列中更改值。

• 在参数表的“组态状态”(Status of configuration) 列中，会通过与工艺对象组态对话框中

相似的状态符号来表示组态进度。

约束条件

• 如果其它参数取决于那些起始值发生更改的参数，那么这些相关参数的起始值也会发生

调整。

• 如果工艺对象的参数不可编辑，则也无法在参数视图中对其进行编辑。 参数是否可以编

辑还取决于其它参数值。

定义新起始值

要在参数视图中定义参数的起始值，请按下列步骤操作：

1. 打开工艺对象的参数视图。

2. 在“项目起始值”(Start value project) 列中输入所需的起始值。 该值必须与参数的数据类型相
匹配，不能超过参数的值范围。
“ 大值”(Maximum value) 和“ 小值”(Minimum value) 列中给出了值范围的限值。

“组态的状态”(Status of configuration) 列用彩色符号表示组态进度。

另请参见 组态的状态（离线） (页 773)
在调整了起始值并将工艺对象下载到 CPU 的情况下，如果未将参数声明为保持（“保

留”(Retain) 列），则参数会在启动时采用定义值。

错误指示

当输入了起始值时，会检查是否有过程相关错误和语法错误，并将结果表示出来。

错误的起始值会由以下方法表示：

• “组态的状态”（离线模式）或“比较结果”（在线模式，取决于所选的比较类型）列中

的红色错误符号

和/或
• “项目起始值”(Start value project) 字段中的红色背景

如果单击错误的字段，会出现弹出错误消息，其中包含有关允许的值范围或必要的语法

（格式）的信息。
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更正错误起始值

1. 使用来自弹出错误消息的信息更正错误的起始值。
将不再显示红色错误信息、红色字段背景和弹出错误消息。

除非起始值无误，否则项目将无法成功编译。

组态的状态（离线） (S7-1200)
表示组态状态的图标位于：

• 参数表中的“组态的状态”(Status of configuration) 列中

• 功能导航和数据导航的导航结构中

“组态的状态”列中的符号

符号 含义

参数的起始值对应于默认值且有效。用户尚未定义起始值。

参数的起始值中包含用户定义或自动调整的值。起始值与默认值不同。该起始

值无误且有效。

参数的起始值无效（语法或过程相关错误）。

输入框的背景为红色。单击弹出错误消息，会指出错误原因。

仅限 S7-1200 运动控制：

参数的起始值有效但包含警告。

输入框的背景为黄色。

在当前组态中，该参数不相关。

导航中的符号

导航中的符号指示组态过程的方式与工艺对象组态对话框中的方式相同。

参见

组态工艺对象 (页 751)

参数视图中的在线监视值 (S7-1200)
可直接在参数视图中监视 CPU 中工艺对象参数当前采用的值（监视值）。
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要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 工艺对象的参数视图已打开。

步骤

1. 单击  启动监视。
一旦参数视图在线，将额外显示以下各列：

– 比较结果

– PLC 起始值

– 监视值

– 修改值

– 选择用于传输

“监视值”(Monitor value) 列显示了 CPU 上的当前参数值。 
各附加列的含义： 请参见参数表 (页 764)

2. 再次单击  停止监视。

显示 
所有仅在线时可用的列以橙色背景显示：

• 浅橙色单元格  中的值可以更改。

• 背景为深橙色  的单元格中的值无法更改。 

更改值的显示格式 (S7-1200)
通过工艺对象的参数视图表行中的快捷菜单，可以选择值的显示格式。 
无论是在线模式还是离线模式，均可更改下列值的显示格式：

• 项目起始值

• PLC 起始值

• 大值

• 小值

• 快照

• 监视值
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• 默认值

• 修改值

设定的显示格式应用于表行的所有值。

可更改值的下列显示格式：

• 默认 (Default)
• 十六进制 (Hex)
• 八进制 (Octal)
• 二进制 (Bin)
• 十进制 (+/-) (Dec (+/-))
• DEC
根据参数视图中选择的参数，只能选择支持的显示格式。

要求

• 工艺对象的参数视图已打开。

步骤

要更改值的显示格式，请按照以下步骤操作：

1. 选择一个或多个要更改显示格式的表行。

2. 在快捷菜单中选择“显示格式”命令。

3. 选择所需的显示格式。

说明

要更改多个表行中某一特定数据类型的显示格式，请将参数视图按该数据类型进行排序。然

后按住 <Shift> 键选中属于该数据类型的第一个表行和 后一个表行， 后更改选定表行的

显示格式。

创建监视值的快照 (S7-1200)
可在 CPU 上备份工艺对象的当前值（监视值）并将其显示在参数视图中。
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要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 工艺对象的参数视图已打开。

• “监视所有”(Monitor all) 按钮  已选择。

步骤

要显示当前参数值，请按以下步骤操作：

1. 在参数视图中，单击“创建监视值的快照”(Create snapshot of monitor values) 图标 。

结果

会向参数表的“快照”(Snapshot) 列传送一次当前监视值。

监视值会在“监视值”(Monitor values) 列中继续更新，此时可分析以此方式“冻结”的值。

修改值 (S7-1200)
可通过参数视图修改 CPU 中工艺对象的值。

可以向参数分配一次值（修改值）并立即对其进行修改。 修改请求会尽快执行，而不参考

用户程序中的任何特定点。

危险

修改时存在的危险：

在发生故障或程序错误的情况下，如果在设备运行时更改参数值，则可能会导致严重财产

损失和人员重伤。 
在使用“修改”功能之前，请确保不会发生危险。

要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。
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• 工艺对象的参数视图已打开。

• “监视所有”(Monitor all) 按钮  已选择。

• 参数需可修改（“修改值”(Modify value) 列中的相关字段背景为浅橙色）。

步骤

要立即修改参数，请按以下步骤操作：

1. 在参数表的“修改值”(Modify value) 列中输入所需修改值。

2. 检查“选择用于传输”(Select for transmission) 列中用于修改的复选框是否已选中。 
修改值和相关参数的相关复选框会同时自动调整。

3. 单击“请立即一次性修改全部选定参数”(Modify all selected parameters immediately and 
once) 图标 。

选定参数会由指定值立即一次性修改，并可以在“修改值”(Modify values) 列中进行监视。 
“选择用于传输”(Selection for transmission) 列中用于修改的复选框会在修改请求完成之后自

动清除。

错误指示

当输入了起始值时，会立即检查是否有过程相关错误和语法错误，并将结果表示出来。

错误的起始值会由以下方法表示：

• “修改值”(Modify value) 字段中的红色背景 
并且

• 如果单击错误的字段，会出现弹出错误消息，其中包含有关允许的值范围或必要的语法

（格式）的信息

错误修改值

• 具有过程相关错误的修改值可以进行传输。

• 具有语法错误的修改值无法进行传输。

比较值 (S7-1200)
可以使用比较功能来比较参数的以下存储值：

• 项目起始值

• PLC 起始值

• 快照
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要求

• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 工艺对象的参数视图已打开。

• “监视所有”(Monitor all) 按钮  已选择。

步骤

要比较不同目标系统中的起始值，请按下列步骤操作：

1. 单击“选择比较值”(Selection of comparison values) 图标 。
将打开一个包含比较选项的选择列表：

– 项目起始值 - PLC 起始值（默认设置）

– 项目起始值 - 快照

– PLC 起始值 - 快照

2. 选择所需的比较选项。
所选比较选项的执行方式如下：

– 在选择进行比较的两个列的标题单元格中会出现刻度符号。

– “比较结果”(Compare result) 列中使用的符号用来指示所选列的比较结果。

“比较结果”列中的符号

符号 含义

比较值相等且无误。

比较值不相等但无误。

两个比较值中至少有一个具有过程相关错误或语法错误。

无法进行比较。两个比较值中至少有一个不可用（例如快照）。

由于该值与组态无关，不适用于进行比较。

导航中的符号

如果所显示的导航结构下方的参数中至少有一个应用了比较结果，则导航中的符号会以相同

方式显示。
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将来自在线程序的值应用为起始值 (S7-1200)
为了将来自 CPU 的优化值应用为项目的起始值，应创建监视值的快照。标记为设定值的快

照值将应用为项目的起始值。

要求

• 工艺对象的类型为“PID_Compact”、“PID_3Step”或“PID_Temp”。
• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 工艺对象的参数视图已打开。

• 已选择“监视所有”(Monitor all) 按钮 。

操作步骤

要应用来自 CPU 的优化值，请按下列步骤操作：

1. 单击“创建监视值的快照并将该快照的设定值接受为起始值”(Create snapshot of monitor 
values and accept setpoints of this snapshot as start values) 图标 。

结果

当前监视值会应用到“快照”(Snapshot) 列，其设定值将作为新的起始值复制到“项目起始

值”(Start value in project) 列。

说明

应用各个参数的值 
还可以将未标记为设定值的各个参数值从“快照”(Snapshot) 列应用到“项目起始值”(Start 
value project) 列。为此，请使用快捷菜单中的“复制”(Copy) 和“粘贴”(Paste) 命令复制这

些值并将其插入“项目起始值”(Start value in project) 列中。 

初始化在线程序中的设定值 (S7-1200)
在 CPU 中，仅通过一个步骤即可将所有在参数视图中标记为“设定值”(Setpoint) 的参数初

始化为新值。为此，请将起始值从项目下载到 CPU 中。CPU 将保持为“RUN”模式。 
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为避免在冷启动或暖启动期间丢失 CPU 上的数据，请务必将工艺对象也下载到 CPU 中。 

危险

更改参数值时存在的危险

在发生故障或程序错误的情况下，如果在设备运行时更改参数值，则可能会导致严重财产

损失和人员重伤。

在重新初始化设定值之前，请确保不会发生危险。

要求

• 工艺对象的类型为“PID_Compact”、“PID_3Step”或“PID_Temp”。
• 需要有在线连接。

• 工艺对象已下载到 CPU 中。

• 程序执行处于激活状态（CPU 处于“RUN”模式）。

• 工艺对象的参数视图已打开。

• 已选择“监视所有”(Monitor all) 按钮 。

• 标记为“设定值”(Setpoint) 的参数具有无过程相关错误和语法错误的“项目起始值”(Start 
value in project)。

操作步骤

要初始化所有设定值，请按以下步骤操作：

1. 在“项目起始值”(Start value in project) 列中输入所需的值。
确保起始值没有过程相关错误和语法错误。 

2. 单击图标 “加载设定值的起始值作为实际值”。

结果

CPU 中的设定值初始化为项目的起始值。
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组态用于运动控制的工艺模块 (S7-1200)

概述 (S7-1200)
下列工艺模块可用于 S7-1200 运动控制系统中的编码器连接。

ET 200MP ET 200 SP
TM Count 2x24V (页 2921) TM Count 1x24V (页 2921)
TM PosInput 2 (页 2919) TM PosInput 1 (页 2919)

在系统中，工艺模块既可以用作集中式模块，也可以用作分布式模块。

以下部分介绍了如何组态工艺模块为编码器。

参见

TM Count 1x24V / TM Count 2x24V (页 2921)
TM PosInput 1 / TM PosInput 2 (页 2919)

TM PosInput 1 / TM PosInput 2 (S7-1200)
要与 S7-1200 运动控制系统结合使用，必须组态以下参数：

组态

工艺模块

TM PosInput 1 / TM PosInput 2
工艺对象

  轴
“基本参数 > 通道 0/1 > 工作模式”(Basic parameters 
> Channel 0/1 > Operating mode)

–

选择模式“工艺对象“运动控制”的位置输

入”(Position input for technology object "Motion 
Control")
“基本参数 > 通道 0/1 > 模块参数”(Basic parameters 

> Channel 0/1 > Module parameters)
基本参数 > 编码器

– 编码器连接

选择编码器至 PROFINET/PROFIBUS
– 编码器选择

选择“编码器”(Encoder) 数据连接以及激活并组态为工

艺模块上的编码器的通道
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组态

工艺模块

TM PosInput 1 / TM PosInput 2
工艺对象

  轴
– 与编码器之间的数据交换

选择编码器后，自动选择报文

“DP_TEL83_STANDARD”。
取消选择复选框“运行时自动应用编码器值（在线）”

选择复选框“组态时自动应用编码器值（离线）”

如果该复选框未选择，则可手动匹配该表中所列的参

数和确定的参数。

信号类型

• 增量式编码器

• 绝对值编码器

 
编码器类型

• 线性

两个增量之间的距离

• 旋转

输入每转增量数

编码器类型

选择与工艺模块的组态相对应的编码器类型

选择测量系统的版本 1)：

• 线性版本（增量或绝对）

输入增量间距离 1)

• 旋转版本

– 增量值：输入与工艺模块组态相对应的每转的步

数 (1:1)1)

– 绝对值：输入与工艺模块组态相对应的每转步数

和转数 (1:1)1)

信号评估

• 单段

• 双重

• 四重：

高精度

选择与工艺模块组态相对应的高精度 1)

• 增量式编码器：

– 0 = 单段

– 1 = 双重或

– 2 = 四重

• 绝对值编码器：

– 0（= 单重）

– 基本参数驱动 > 驱动

• 旋转类型：

输入与工艺对象的组态相对应的基准速度 (1:1)
• 线性类型：

输入基准速度

输入基准速度

1) 激活“组态时自动应用编码器值（离线）”(Automatically apply encoder values during configuration (offline)) 时，

自动传送参数。

“–”表示对于这些参数，无需工艺模块/工艺对象的组态
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参见

概述 (页 2919)
TM Count 1x24V / TM Count 2x24V (页 2921)

TM Count 1x24V / TM Count 2x24V (S7-1200)
要与 S7-1200 运动控制系统结合使用，必须组态以下参数：

组态

工艺模块

TM Count 1x24V / TM Count 2x24V
工艺对象

  轴
“基本参数 > 通道 0/1 > 工作模式”(Basic parameters 
> Channel 0/1 > Operating mode)

–

选择模式“工艺对象“运动控制”的位置输

入”(Position input for technology object "Motion 
Control")
“基本参数 > 通道 0/1 > 模块参数”(Basic parameters 

> Channel 0/1 > Module parameters)
基本参数 > 编码器

– 编码器连接

选择编码器至 PROFINET/PROFIBUS
– 编码器选择

选择“编码器”(Encoder) 数据连接以及激活并组态为工

艺模块上的编码器的通道

– 与编码器之间的数据交换

选择编码器后，自动选择报文

“DP_TEL83_STANDARD”。
取消选择复选框“运行时自动应用编码器值（在线）”

选择复选框“组态时自动应用编码器值（离

线）”(Automatically apply encoder values during 
configuration (offline))。
如果已清除复选框，您可以手动匹配此表中描述和确

定的参数。
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组态

工艺模块

TM Count 1x24V / TM Count 2x24V
工艺对象

  轴
信号类型

• 增量式编码器

 
编码器类型

• 线性

两个增量之间的距离

• 旋转

输入每转增量数

编码器类型

选择与工艺模块组态相对应的编码器类型

选择测量系统类型 1)：

• 线性版本（增量或绝对）

输入增量间距离 1)

• 旋转版本

– 增量值：输入与工艺模块组态相对应的每转的步

数 (1:1)1)

– 绝对值：输入与工艺模块组态相对应的每转步数

和转数 (1:1)1)

信号评估

• 单段

• 双重

• 四重：

高精度

选择与工艺模块组态相对应的高精度 1)

• 0 = 单段

• 1 = 双倍频

• 2 = 四重

– 基本参数驱动 > 驱动

• 旋转类型：

输入与工艺对象的组态相对应的基准速度 (1:1)
• 线性类型：

输入基准速度

输入基准速度

1) 激活“组态时自动应用编码器值（离线）”(Automatically apply encoder values during configuration (offline)) 时，

自动传送参数。

“-”表示对于这些参数，无需工艺模块/工艺对象的组态

参见

概述 (页 2919)
TM PosInput 1 / TM PosInput 2 (页 2919)
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6.2.6 工艺对象命令表 (S7-1200)

6.2.6.1 使用作业表工艺对象 (S7-1200)
使用工艺对象“命令表”(Command table)，可将多个单独的轴控制命令合并到一个运动序列

中。对于通过 PTO (Pulse Train Output) 连接驱动器的轴，此工艺对象可以用于工艺版本 V2 
及更高版本。  
用于在组态对话框中以表格形式组态移动序列。

将项目装载到 CPU 之前，可以在曲线图上检查移动序列的运动轨迹。然后，所创建的命令

表将链接到某个轴并在用户程序中通过“MC_CommandTable”运动控制指令进行使用。可以

处理部分或全部命令表。

6.2.6.2 命令表工艺对象工具 (S7-1200)
在 TIA Portal 中，为“命令表”工艺对象提供了“组态”工具。下图显示了该工具与工艺对

象的相互关系：  

① 读取和写入工艺对象的组态
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组态

使用“组态”工具可以组态“命令表”工艺对象的以下属性：

• 可以通过组态单独的作业来创建一个或多个移动序列。

• 可以使用已组态的轴或可组态的默认轴来组态图形显示，以检查移动序列。

移动序列数据保存在工艺对象的数据块中。 

6.2.6.3 添加工艺对象命令表 (S7-1200)

要求

• 已创建具有 CPU S7-1200 的项目。

• CPU 固件版本为 V2.1 或更高版本

步骤

要在项目树中添加“命令表”工艺对象，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“CPU > 工艺对象”(CPU > Technology objects) 文件夹。

2. 双击“添加新对象”(Add new object) 命令。 
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

3. 选择“运动控制”(Motion Control) 工艺。

4. 打开“运动控制”(Motion Control) 文件夹。

5. 在“版本”(Version) 列中选择所需的工艺版本。

6. 选择“TO_CommandTable”对象。

7. 在“名称”(Name) 输入框中输入命令表名称。

8. 要更改自动分配的数据块编号，请选择“手动”(Manual) 选项。

9. 要显示有关工艺对象的其它信息，请单击“其它信息”(Additional information)。
10.单击“确定”(OK) 确认输入。

结果

创建了新工艺对象，并保存在项目树中的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中。
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6.2.6.4 组态命令表工艺对象 (S7-1200)

使用组态对话框 (S7-1200)
在组态窗口中，组态工艺对象的属性。要打开工艺对象的组态窗口，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开所需工艺对象组。

2. 双击“组态”(Configuration) 对象。

组态分为以下几类：

• 基本参数 
基本参数包括必须为功能命令表组态的所有参数。

• 扩展参数 
扩展参数包含默认轴的参数或显示所选轴的参数值。

组态窗口图标  
组态的区域导航中的图标显示有关组态情况的详细信息：

组态包含默认值且已完成。

组态仅包含默认值。使用这些默认值即可使用工艺对象，而无需进行更改。

组态中包含用户自定义或系统自动调整的值且已完成。

组态的所有输入域均包含有效值，且至少一个预设值发生更改。

组态未完成或不正确。

至少一个输入域或下拉列表包含无效值。相应域或下拉列表以红色背景显示。单击弹出错误消息可显示

错误原因。

组态包含彼此不兼容的参数值。

组态包含在大小或逻辑上互相矛盾的参数值。相应域或下拉列表以黄色背景显示。

参见

基本参数 (页 2926)
扩展参数 (页 2940)

监视值 (S7-1200)
如果已在线连接 CPU，则“全部监视”(Monitor all) 图标  将显示在工艺对象的组态对话

框中。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2925



“监视全部”(Monitor all) 功能中包含以下选项：

• 将项目中组态的起始值与 CPU 中的起始值和实际值进行比较

• 直接编辑实际值和项目的起始值

• 立即检测并显示输入错误和建议的更正措施

• 备份项目中的实际值，并手动传送到项目的起始值中

图标和操作员控件

如果存在到 CPU 的在线连接，则参数中将显示实际值。

除参数的实际值外，还会显示下列符号：

图标 说明

CPU 中的起始值与已组态的项目中起始值相匹配

CPU 中的起始值与已组态的项目中的起始值不匹配

由于所选 CPU 模块不支持这种比较方式，因此 CPU 中的起始值无法与所组态

项目中的起始值进行比较。

由于该值与组态无关，因此无法比较。

使用按钮显示 CPU 的起始值和各个参数的项目起始值。

可以直接更改项目中的实际值和起始值，然后下载到 CPU。可直接修改的参数的实际值更改

将直接传送到 CPU。  

基本参数 (S7-1200)

组态 - 常规 (S7-1200)
在“常规”(General) 组态窗口中组态工艺对象的名称。 

名称

在该域中定义命令表的名称或“命令表”工艺对象的名称。 该工艺对象以该名称列出在项

目树中。
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参见

命令表组态 (页 2927)
快捷菜单命令 - 命令表 (页 2930)
使用趋势图 (页 2932)
快捷菜单命令 - 曲线图 (页 2936)
从“完成命令”过渡到“混合运动” (页 2937)
在用户程序中更改命令表组态 (页 2939)

命令表组态 (S7-1200)
在“命令表”(Command Table) 组态窗口中创建所需移动序列，并根据趋势图中的图形视图

检查结果。   

说明

可能在显示的时间行为和趋势位置与轴的实际运动之间存在较小偏差。未显示与达到软限位

开关对应的移动。

启用警告  
使用该复选框，可在命令表中激活警告显示。

使用轴参数   
从下拉列表中，选择使用哪些轴参数选择图形视图和检查移动顺序。如果尚未将轴添加到“工

艺对象”(Technology objects) 文件夹或想要使用未在任何可用轴中组态的值，应选择“默认

轴”(Default axis)。在“高级参数”(Advanced parameters) 下组态默认轴的属性。

“Axis”参数中选择的轴参数，将用于处理用户程序中的命令表。

列：步骤

显示命令步数。
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列：命令类型   
在该列中选择处理命令表所使用的命令类型。 多可输入 32 个命令。将会按顺序处理命令。

可以在下列条目和命令类型之间选择：

• Empty
该条目用作所有要添加的命令的占位符。处理命令表时会忽略空条目。

• Halt
暂停轴

（只有在执行“Velocity setpoint”命令之后该命令才生效）

• Positioning Relative
相对定位轴

• Positioning Absolute
必须使轴回原点以便进行绝对定位。

• Velocity setpoint
以设定速度移动轴

• Wait
等到给定期结束。Wait 不会停止当前行进。

• Separator
将 Separator 行添加到所选行的上方。Separator 行用作趋势图图形显示的范围限制。 
如想处理部分命令表，请使用 Separator 行。

列：位置/行进路径   
在此列中可为所选命令输入位置或行进路径：

• 命令“Positioning Relative”
该命令将按给定的行进路径移动轴。

• 命令“Positioning Absolute”
该命令将按给定的位置移动轴。

必须使轴回原点。

• Separator
给定值指定了图形显示的起始位置。

限值（与所选的用户单位无关）：

• -1.0e12 ≤ 位置/距离 ≤ -1.0e-12
• 1.0e-12 ≤ 位置/距离 ≤ 1.0e12
• 位置/行进路径 = 0.0
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列：速度   
在该列中，可以为所选命令输入速度：

• 命令“Positioning Relative”
该命令将以给定的速度移动轴。

如果选定行进路径不够大，则不会达到给定速度。

• 命令“Positioning Absolute”
该命令将以给定的速度移动轴。

如果目标位置距起始位置太近，则不会达到给定速度。

• 命令“Velocity setpoint”
该命令将以给定的速度移动轴。

如果选择的运行时间过短，则执行命令期间不会达到给定速度。

限值（与所选的用户单位无关）：

• 对于命令：“Positioning Relative”和“Positioning Absolute”
– 1.0e-12 ≤ 速度 ≤ 1.0e12

• 对于命令：“Velocity setpoint”
– -1.0e12 ≤ 速度 ≤ -1.0e-12
– 1.0e-12 ≤ 速度 ≤ 1.0e12
– 速度 = 0.0

列：持续时间   
在该列中可为所选命令输入持续时间：

• 命令“Velocity setpoint”
该命令将在指定的持续时间内移动轴。持续时间包括加速阶段和 速行进阶段。持续时

间结束后将会处理下一个命令。

• 命令“Wait”
等待，直到给定持续时间结束。

限值（与所选的用户单位无关）：

• 0.001s ≤ 持续时间 ≤ 64800s
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列：下一步   
从下拉列表中选择过渡到下一步的模式：

• 完成命令

命令将被完成。会立即处理下一命令。

• 混合运动

当前命令的运动将会与下面命令的运动混合。利用“Positioning Relative”和“Positioning 
Absolute”命令类型可以进入“混合运动”转换模式。

运动将会与下列命令类型的运动混合：

– Positioning Relative
– Positioning Absolute
– Velocity setpoint

利用其他命令类型不会发生混合。

有关附加或重叠命令时轴响应的具体行为，请参见“从“完成命令”过渡到“混合运动” 
(页 2937)”部分 

列：步代码   
在此列中可输入数值/位模式，处理命令时会在“MC_CommandTable”运动控制指令的

“StepCode”输出参数中输出该数值/位模式。

限值：

• 0 ≤ 代码编号 ≤ 65535

参见

组态 - 常规 (页 2926)
快捷菜单命令 - 命令表 (页 2930)
使用趋势图 (页 2932)
快捷菜单命令 - 曲线图 (页 2936)
从“完成命令”过渡到“混合运动” (页 2937)
在用户程序中更改命令表组态 (页 2939)

快捷菜单命令 - 命令表 (S7-1200)
命令表中有以下可用快捷菜单命令：   
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插入空行 (Insert empty line)  
将空行添加到所选行的上方。

只有命令表的结尾有足够多的空行时才会执行快捷菜单命令。

添加空行 (Add empty line)  
将空行添加到所选行的下方。

只有命令表的结尾有足够多的空行时才会执行快捷菜单命令。

插入分隔符行 (Insert separator line)  
将分隔符行添加到所选行的上方。

无法连续添加两个分隔符行。

添加分隔符行 (Add separator line)  
将分隔符行添加到所选行的下方。

不可能有两条连续的分隔线；也无法在命令表的末尾添加分隔线。

剪切 (Cut)
移除所选行或所选单元格的内容并将其保存到剪切板。

所选行将会删除并且命令表的后续行将会上移。

复制 (Copy)
复制所选行或所选单元格的内容并将其保存到剪切板。

粘贴 (Paste)
• 所选行：

将剪切板中的行粘贴到所选行上方的表中。

• 所选单元格：

将剪切板的内容粘贴到所选行。

只有命令表的结尾有足够多的空行时才会执行快捷菜单命令。
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替换 (Replace)
用剪切板中的行替换所选行。

删除 (Delete)
删除所选行。命令表中下方的行将上移。

参见

组态 - 常规 (页 2926)
命令表组态 (页 2927)
使用趋势图 (页 2932)
快捷菜单命令 - 曲线图 (页 2936)
从“完成命令”过渡到“混合运动” (页 2937)
在用户程序中更改命令表组态 (页 2939)

使用趋势图 (S7-1200)
趋势视图中提供下列工具和信息：
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趋势图和组件

① 比例尺

② 选择网格

③ 速度轴刻度范围

④ 滚动条，速度轴

⑤ 滚动条时间轴

⑥ 比例尺位置标记

⑦ 速度曲线

⑧ 所选命令的曲线部分

⑨ 时间轴刻度范围

⑩ 启动/停止速度

⑪ 滚动条，位置轴

⑫ 位置轴刻度范围

⑬ 软限位开关位置

⑭ 位置曲线

⑮ 趋势视图
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选择分隔符部分

如果命令表包含多个由分隔符分隔的部分，可以在趋势图中选择这些部分，方法是在相应部

分中选择一个命令。

选择命令

可以在趋势图和命令表中选择命令：

• 单击速度上的某个点或趋势图中的位置曲线。相应的命令会在命令表中突出显示。

• 在命令表中选择一个命令。

曲线的相应部分将会突出显示。

选择趋势图的可见范围

按照下面的步骤可以调整要显示的趋势图部分：

在快捷菜单中选择缩放：

• 缩放到曲线：

缩放轴，以便位置和速度曲线可见。

• 缩放到曲线和限值：

缩放轴，以便位置和速度曲线、激活软限位开关的位置和 小 大速度限值可见。

所选图在快捷菜单中将会用勾号标记。

选择要在范围内显示的部分：
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① 曲线值和/或限值所在的范围。（请参见快捷菜单中的选择）

② 要在趋势窗口中显示的所选范围。

利用空白光标可以设置右边和左边的空白范围。

通过拖动光标在范围 ① 内设置位置。

还可以通过在范围 ① 内单击来定义位置。

利用鼠标选择要显示的部分：

通过单击和拖动鼠标拖选出曲线图的某一部分。所选曲线的该部分将会在释放鼠标后立即放

大。

撤消对该部分的 后一次更改：

选择快捷命令“撤消缩放”(Undo zoom)，撤消对该部分的 后一次更改。

同步网格

单击轴刻度，选择是否将网格与位置轴或速度轴同步。
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从比例尺读取曲线值

使用快捷菜单命令“显示比例尺”(Show ruler) 激活比例尺。 
使用比例尺光标可以将比例尺移动至曲线上的任何点。

参见

组态 - 常规 (页 2926)
命令表组态 (页 2927)
快捷菜单命令 - 命令表 (页 2930)
快捷菜单命令 - 曲线图 (页 2936)
从“完成命令”过渡到“混合运动” (页 2937)
在用户程序中更改命令表组态 (页 2939)

快捷菜单命令 - 曲线图 (S7-1200)
曲线窗口中有以下可用快捷菜单命令：

缩放 100% (Zoom 100%)
选择一个可以显示 100% 曲线值和/或限值的缩放系数。

撤消缩放 (Undo zoom)
撤消 后一次缩放更改。

趋势缩放

缩放轴，以便位置和速度趋势可见。
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趋势和限值标度

缩放轴，以便位置和速度趋势、激活软限位开关的位置和 小 大速度限值可见。

显示速度限值

显示速度限值行。

显示软限位开关

显示软限位开关的行。

显示标尺

使标尺渐显/渐隐

在要查看趋势的各个值时可使用标尺。

参见

组态 - 常规 (页 2926)
命令表组态 (页 2927)
快捷菜单命令 - 命令表 (页 2930)
使用趋势图 (页 2932)
从“完成命令”过渡到“混合运动” (页 2937)
在用户程序中更改命令表组态 (页 2939)

从“完成命令”过渡到“混合运动” (S7-1200)
下图在“下一步”列中显示了不同转换模式移动之间的转换：
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具有先前定位作业的运动过渡

下图显示了两个运动任务的命令顺序。第一个命令用于定位（绿色）。第二个命令用于速度

（红色）或定位（蓝色）：

完整作业 混合运动

从低速到高速的过渡

高速作业会附加到上一定位作业。定位作业在其目标

位置以速度“0”终止。第二个作业从静止开始启动。

从低速到高速的过渡

高速作业会与上一定位作业重叠。第一个定位作业在

其目标位置以非静止速度终止。第二个作业以另一个

速度开始启动。

从高速到低速的过渡

低速作业会附加到上一定位作业。定位作业在其目标

位置以速度“0”终止。第二个作业从静止开始启动。

从高速到低速的过渡

低速作业会与上一定位作业重叠。第一个定位作业在

其目标位置以非静止速度终止。第一个作业以另一个

速度开始启动。

第一个作业“Positioning Relative”或“Positioning Absolute”
第二个作业“Velocity setpoint”
第二个作业“Positioning Relative”或“Positioning Absolute”
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具有先前速度作业的运动过渡

下图显示了两个运动任务的命令顺序。第一个命令用于速度（紫色）。第二个命令用于速度

（红色）或定位（蓝色）：

从低速到高速的过渡

高速的作业将附加到上一个速度作业。第一个速度作

业在定义的运行时间后结束。第二个作业以另一个速

度开始启动。

从高速到低速的过渡

较低速度的命令将混合到上一个速度命令。第二个作

业以另一个速度开始启动。

第一个作业“Velocity setpoint”
第二个作业“Velocity setpoint”
第二个作业“Positioning Relative”或“Positioning Absolute”

参见

组态 - 常规 (页 2926)
命令表组态 (页 2927)
快捷菜单命令 - 命令表 (页 2930)
使用趋势图 (页 2932)
快捷菜单命令 - 曲线图 (页 2936)
在用户程序中更改命令表组态 (页 2939)

在用户程序中更改命令表组态 (S7-1200)
可以在 CPU 中运行用户程序期间更改下列组态参数：
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命令和对应值

还可以在用户程序运行期间更改命令表的参数。 要执行该操作，可使用以下工艺对象变量：

• <表名称>.Command[1..32].Type
用于更改命令类型

• <表名称>.Command[1..32].Position
用于更改位置/行进距离

• <表名称>.Command[1..32].Velocity
用于更改速度

• <表名称>.Command[1..32].Duration
用于更改持续时间

• <表名称>.Command[1..32].NextStep
用于更改参数“下一步”

• <表名称>.Command[1..32].StepCode
用于更改步代码

有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的工艺对象变量 (页 3192)说明。

参见

变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (页 2841)
组态 - 常规 (页 2926)
命令表组态 (页 2927)
快捷菜单命令 - 命令表 (页 2930)
使用趋势图 (页 2932)
快捷菜单命令 - 曲线图 (页 2936)
从“完成命令”过渡到“混合运动” (页 2937)

扩展参数 (S7-1200)

组态 - 扩展参数 (S7-1200)
在“扩展参数”(Extended parameters) 组态窗口中组态“命令表”工艺对象图表视图的基本

属性。
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使用轴参数

从下拉列表中，选择使用哪些轴参数选择图形视图和检查移动顺序。如果尚未将轴添加到“工

艺对象”(Technology objects) 文件夹中或需使用在任何可用轴中均未组态的值，则需在下拉

列表中选择“默认轴”(Default axis)。
“轴”(Axis) 参数中选择的轴的轴参数将用于处理用户程序中的命令表。

位置计量单位

如果在“使用轴参数”(Use axis parameter from) 下拉列表中选择一个默认轴，则可设置测量

单位。

如果在下拉列表中选择一个已组态的轴，则将显示所组态轴的测量单位。

复制轴参数

选择复制方向及要复制轴参数的轴。可将默认轴的轴参数复制到所选轴，或将所选轴的轴参

数作为默认轴的轴参数。使用“应用组态”(Apply configuration) 按钮，可根据组态复制轴参

数。

组态 - 动态 (S7-1200)
在“动态”(Dynamics) 组态窗口中可以为默认轴组态加速度和减速度以及加加速度限制。

如果在下拉列表的“组态 > 扩展参数 > 扩展参数”(Configuration > Extended parameters > 
Extended parameters) 中选择一个已组态的轴，则将显示该已组态轴的值。

如果在下拉列表“使用轴参数”(Use axis parameters from) 的“组态 > 扩展参数 > 扩展参

数”(Configuration > Extended parameters > Extended parameters) 中选择条目“默认

轴”(Default axis)，则可对以下字段进行编辑。 

加速度/减速度

在“加速度”(Acceleration) 字段中设置默认轴的所需加速度。在“减速度”(Deceleration) 字
段中可以设置所需减速度。

将会用所选加速度/减速度计算命令表中组态的运动作业。

限值：

• 1.0E-12 ≤ 加速度 ≤ 1.0E12
• 1.0E-12 ≤ 减速度 ≤ 1.0E12
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启用加加速度限值

使用该复选框，可启用加加速度限值。

加加速度

在“加加速度”(Jerk) 字段中，可设置加速和减速的所需加加速度。

将会用所选加加速度计算命令表中组态的运动作业。

限值：

• 1.0E-12 ≤ 加加速度 ≤ 1.0E12

组态 - 限值 (S7-1200)
在“限值”(Limits) 组态窗口中组态 大速度、启动/停止速度和默认轴的软限位开关。

如果在下拉列表的“组态 > 扩展参数 > 扩展参数”(Configuration > Extended parameters > 
Extended parameters) 中选择一个已组态的轴，则将显示该已组态轴的值。

如果在下拉列表“使用轴参数”(Use axis parameters from) 的“组态 > 扩展参数 > 扩展参

数”(Configuration > Extended parameters > Extended parameters) 中选择条目“默认

轴”(Default axis)，则可对以下字段进行编辑。 

大速度/启动/停止速度

在这些框中定义默认轴的 大允许速度和启动/停止速度。启动/停止速度是默认轴的 小允

许速度。

速度 限值

启动/停止速度 0.0
1.0E-12 到 1.0E12

大速度 0.0
1.0E-12 到 1.0E12

大速度值必须大于等于启动/停止速度值。

启用软限位开关

使用此复选框可激活下限和上限软限位开关的功能。未在趋势图中显示与达到软限位开关对

应的移动。
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软限位开关上限 / 下限

在这些框中可输入下限和上限软限位开关的位置值。

软限位开关 限值

软限位开关下限 -1.0E12 到 -1.0E-12
0.0
1.0E-12 到 1.0E12

软限位开关上限 -1.0E12 到 -1.0E-12
0.0
1.0E-12 到 1.0E12

软限位开关的上限值必须大于或等于软限位开关的下限值。

6.2.7 下载到 CPU (S7-1200)
运动控制工艺对象的数据保存在数据块中。因此，加载新的或已修改的工艺对象时，下载

“块”的条件适用。

小心

不使用硬件配置加载时轴的可能故障

对轴或编码器组态进行以下修改时，会修改硬件配置：

• 修改脉冲发生器 (PTO)
• 修改硬限位开关地址

• 修改回原点开关的地址

• 修改 PROFIdrive 报文的地址

• 修改模拟量输出的地址

• 修改使能输出或准备就绪输入的地址

如果使用右键快捷菜单命令“软件”(Software) 或“软件（所有块）”(Software (all blocks)) 
加载轴的已修改组态而未下载硬件配置，则可能会导致轴发生故障。

确保在下列条件下将当前硬件配置下载到 CPU 中。

在 CPU S7-1200 RUN 模式下下载（固件版本 V2.2 及更高版本）

对于固件版本 V2.2 及更高版本的 CPU S7-1200，在 CPU RUN 模式下加载时，会检查是否可

在不停止 CPU 的情况下进行加载。
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在 RUN 模式下加载数据块时，以下条件适用：

  下载到装载存储器 下载到工作存储器

数据块修改的值 √ -
数据块修改的结构 √（自固件 V4 起） √（自固件 V4 起）

• 下载需重新初始化时 
• 下载无需重新初始化的系统备用

变量

-（固件 V2.2...3） -（固件 V2.2...3）
新数据块 √ √
删除的数据块 √ √

删除数据块以及下载需要重新初始化的数据块时还需要注意以下信息：

• 下载定位轴工艺对象时必须将轴禁用。

• 下载命令表工艺对象时，不得激活该命令表的 MC_CommandTable 命令（参数“Busy”= 
FALSE）。

• 下载 MC_Power 背景数据块时，不得激活 MC_Power 指令（参数“Busy”= FALSE）。

从工艺版本 V3.0 起，运动控制工艺对象（数据块）也可以在 CPU RUN 模式下下载。 
V3.0 之前的工艺对象无法通过 CPU RUN 模式下载。

选择下述操作之一，将运动控制工艺对象（版本 V3.0 或更高版本）的已修改版本下载到工

作存储器：

• 工艺对象定位轴和命令表

将 CPU 操作模式从 STOP 切换到 RUN。

• 工艺对象定位轴

将禁用轴并使用运动控制指令“MC_Reset”执行“Restart”。
• 工艺对象命令表

可确保命令表未被使用。使用扩展指令“READ_DBL”将命令表的数据块下载到工作存储器。

参见

运动控制使用指南 (页 2833)
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6.2.8 调试 (S7-1200)

6.2.8.1 轴控制面板 (S7-1200)
轴控制面板用于在手动模式下移动轴、优化轴设置和测试系统。

只有与 CPU 建立在线连接后，才能使用轴控制面板。为确保响应时间尽可能短而使用轴控

制面板和优化时，建议显示其它在线通信。

轴控制面板中包含以下几个区域：

• 主控制

• 轴

• 命令

• 当前值

• 轴状态

说明

轴控制面板的响应时间

轴控制面板操作期间的响应时间取决于 CPU 的通信负载。关闭 TIA Portal 的所有其它在线窗

口可将响应时间降至 低。

可以启动对话框中调整超时时间。

警告

不受控制的轴运动

在通过轴控制面板进行操作时，轴可能会执行失控的运动（例如，因驱动装置或工艺对象

组态错误）。

因此，在使用轴控制面板进行操作之前，请采取以下保护措施：

• 确保操作员可随时按下急停开关。

• 激活硬限位开关。

• 激活软限位开关。

• 对于 PROFIdrive/模拟轴类型，确保启用了跟随误差监视。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2945



主控制

在此区域中，用户可获取工艺对象的主控制权限，或将其返回给用户程序：

• “激活”(Activate) 按钮

通过“激活”(Activate) 按钮，将与 CPU 建立在线连接并获取对所选工艺对象的主控制权

限。获取主控制权限时，请注意以下事项：

– 要获取主控制权限，必须在用户程序中禁用工艺对象。

– 在返回主控制权限之前，用户程序对该工艺对象的功能无任何影响。系统拒绝将运动

控制作业从用户程序传送到工艺对象中，并报告错误。

小心

自动模式下的其它轴

主控制权限仅适用于所选择工艺对象。如果自动模式下存在其它轴，则可能引发危险。

如果发生这种情况，请禁用所有其它轴。

• “禁用”(Deactivate) 按钮

通过“禁用”(Deactivate) 按钮，可将主控制权限返回给用户程序。

轴

在此区域中，可启用或禁用工艺对象使用轴控制面板/进行优化：

• “非位置控制/位置控制”(Non-position-controlled/position-controlled) 下拉列表

在“非位置控制/位置控制”(Non-position-controlled/position-controlled) 下拉列表中，针

对 PROFIdrive/模拟轴类型，选择释放轴的模式：

– 非位置控制

– 位置控制

警告

选择模式

在非位置控制模式下运行首次测试。 
只有在位置编码器正确连接和组态、驱动器和编码器的旋转方向已经过检查的情况下才

使用位置控制操作。否则，在启用时可能发生不受控制的运动。

• “启用”(Enable) 按钮

使用“启用”(Enable) 按钮，可启用所选择的工艺对象。

• “禁用”(Disable) 按钮

使用“禁用”(Disable) 按钮，可禁用所选的工艺对象。
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命令

仅当轴启用后，才能执行“命令”(Command) 区域中的操作。可以选择以下命令输入之一：

• 点动/转速设定

轴类型 点动 转速设定

PROFIdrive/
模拟

非位置控制：

该命令相当于用户程序中的运动控

制命令

“MC_MoveJog”(PositionControlle
d = FALSE)。

非位置控制：

该命令相当于用户程序中的运动控制命

令

“MC_MoveVelocity”(PositionControlle
d = FALSE)。

位置控制：

该命令相当于用户程序中的运动控

制命令

“MC_MoveJog”(PositionControlle
d = TRUE)。

位置控制：

该命令相当于用户程序中的运动控制命

令

“MC_MoveVelocity”(PositionControlle
d = TRUE)。

PTO 该命令相当于用户程序中的运动控

制命令“MC_MoveJog”。
该命令相当于用户程序中的运动控制命

令“MC_MoveVelocity”。

• 定位

该命令相当于用户程序中的运动控制命令“MC_MoveAbsolute”和“MC_MoveRelative”。必

须使轴回原点以便进行绝对定位。

• 回原点

该命令相当于用户程序中的运动控制命令“MC_Home”。
– “设置参考点”(Set reference point) 按钮相当于 Mode = 0（绝对式直接回原点）

– “主动回原点”(Active homing) 按钮相当于 Mode = 3（主动回原点）

对于 PROFIdrive/模拟轴类型，先切换到位置控制操作。

对于主动回原点，必须在轴组态中组态回原点开关。 
逼近速度、回原点速度和参考位置偏移的值取自尚未更改的轴组态。

根据选择，将显示相关的设定值输入框和命令启动按钮。

选择“启用加加速度限值”(Enable jerk limitation) 复选框，将激活加加速度限值。默认情况

下，加加速度为组态值的 10%。可根据需要更改该值。
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当前值

在该区域中，将显示轴的以下实际值：

• 位置

• 速度

轴状态

“轴状态”(Axis status) 区域中，将显示当前轴状态和驱动装置的状态。

状态消息 说明

已启用 轴已启用且准备就绪，可通过运动控制命令进行控制。

已回原点 轴已回原点，可执行运动控制指令“MC_MoveAbsolute”的绝对定位命令。

就绪 驱动装置已就绪，可以运行。

轴错误 定位轴工艺对象出错。在“错误消息”(Error message) 框中，将显示有关该错误原因

的详细信息。

非位置控制 轴处于非位置控制操作状态。

编码器值有效 编码器值有效。

仿真激活 在 CPU 中对轴进行仿真。设定值未输出到驱动装置中。

驱动装置错误 驱动装置因“驱动装置就绪”信号丢失而报错。

需要重新启动 已在 CPU RUN 模式下将已修改的轴组态下载到装载存储器。要将已修改组态下载到

工作存储器，需要重新启动轴。为此，可使用运动控制指令“MC_Reset”。

“信息消息”(Info message) 框会显示有关轴状态的高级信息。

“错误消息”(Error message) 框会显示当前错误。
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单击“确认”(Acknowledge)，确认所有已清除的错误。

说明

速度、加速度/减速度和加加速度的初始值

出于安全考虑，激活轴控制面板时，仅使用 10% 的组态值对“速度”(Velocity)、“加速度/减
速度”(Acceleration/deceleration) 和“加加速度”(Jerk) 参数进行初始化。“加加速度”(Jerk) 
参数仅用于 V2.0 及更高版本的“轴”工艺对象。

在组态视图中选择“扩展参数 > 动态 > 常规”(Extended parameters > Dynamics > General) 
后显示的值可用于初始化。 
轴控制面板中的“速度”(Velocity) 参数基于组态中的“ 大速度”(Maximum velocity)，“加

速度/减速度”(Acceleration/deceleration) 参数则基于“加速度”(Acceleration)。
在轴控制面板中，“速度”(Velocity)、“加速度/减速度”(Acceleration/deceleration) 和“加

加速度”(Jerk) 参数可以更改，而不会影响组态中的值。

6.2.8.2 调节 (S7-1200)
通过 PROFIdrive/模拟量输出连接驱动器的轴的移动是受位置控制的。

通过“自整定”(Tuning) 功能，可确定用于轴控制回路 (页 2898)的 佳增益（Kv 因子）。为

此，可通过“跟踪”(Trace) 功能记录所组态的定位移动过程中轴速度配置文件。然后，可对

记录进行评估并对增益进行相应调整。为确保响应时间尽可能短而使用轴控制面板和优化时，

建议显示其它在线通信。

定位轴工艺对象的“自整定”(Tuning) 功能位于项目树的“工艺对象 > 调试”(Technology 
object > Commissioning) 中。

“自整定”(Tuning) 对话框中包含有以下区域：

• 主控制

• 轴

• 轴状态

• 优化增益设置

• 运行测量

• 跟踪
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说明

不传输参数

返回主控制后放弃所组态的参数值。并根据需要将值传输到组态中。

启动优化

启动优化的同时启动跟踪。为此可在启动对话框中调整超时时间。 

主控制

在此区域中，用户可获取工艺对象的主控制权限，或将其返回给用户程序：

• “激活”(Activate) 按钮

通过“激活”(Activate) 按钮，将与 CPU 建立在线连接并获取对所选工艺对象的主控制权

限。获取主控制权限时，请注意以下事项：

– 要获取主控制权限，必须在用户程序中禁用工艺对象。

– 在返回主控制权限之前，用户程序对该工艺对象的功能无任何影响。系统拒绝将运动

控制作业从用户程序传送到工艺对象中，并报告错误。

小心

自动模式下的其它轴

主控制权限仅适用于所选择工艺对象。如果自动模式下存在其它轴，则可能引发危险。

如果发生这种情况，请禁用所有其它轴。

• “禁用”(Deactivate) 按钮

通过“禁用”(Deactivate) 按钮，可将主控制权限返回给用户程序。

轴

在此区域中，可启用或禁用工艺对象使用轴控制面板/进行优化：

• “启用”(Enable) 按钮

使用“启用”(Enable) 按钮，可启用所选择的工艺对象。

• “禁用”(Disable) 按钮

使用“禁用”(Disable) 按钮，可禁用所选的工艺对象。
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轴状态

“轴状态”(Axis status) 区域中，将显示当前轴状态和驱动装置的状态。

状态消息 说明

已启用 轴已启用且准备就绪，可通过运动控制命令进行控制。

已回原点 轴已回原点，可执行运动控制指令“MC_MoveAbsolute”的绝对定位命令。

就绪 驱动装置已就绪，可以运行。

轴错误 定位轴工艺对象出错。在“错误消息”(Error message) 框中，将显示有关该错误原因

的详细信息。

非位置控制 轴处于非位置控制操作状态。

编码器值有效 编码器值有效。

仿真激活 在 CPU 中对轴进行仿真。设定值未输出到驱动装置中。

驱动装置错误 驱动装置因“驱动装置就绪”信号丢失而报错。

需要重新启动 已在 CPU RUN 模式下将已修改的轴组态下载到装载存储器。要将已修改组态下载到

工作存储器，需要重新启动轴。使用运动控制指令 MC_Reset 执行此操作。

“信息消息”(Info message) 框会显示有关轴状态的高级信息。

“错误消息”(Error message) 框会显示当前错误。

单击“确认”(Acknowledge)，确认所有已清除的错误。

优化增益设置

可以在此区域中设置增益优化：

• “预控制”(Precontrol)
在此字段中，可以百分比形式组态位置控制器的速度预控制值。

• “距离”(Distance)
在此字段中，可组态一个测试步的负载距离。

• “自定义动态”(Customize dynamics) 复选框

选择此选项可调整优化的加速度和 大加速度。

• “速度”(Velocity)
在此字段中，可组态一个测试步的 大速度。

• “加速度”(Acceleration)
在此域中，组态一个测试步的加速度。
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• “测量持续时间”(Measurement duration)
根据所选择的加速度、速度和距离，对测量持续时间进行重新计算和输入。 
在此之后，可调整测量的持续时间。

• “增益”(Gain)
在此域中，组态位置控制器的实际增益 (Kv)。
输入增益时即生效。如果位置控制器的增益 (Kv) 太大，会导致驱动器故障。

运行测量

在此区域中，执行测试步：

• “向前”(Forward) 按钮

使用“向前”(Forward) 按钮，以正方向启动优化测试步。

• “向后”(Backward) 按钮

使用“向后”(Backward) 按钮，以负方向启动优化测试步。

• “停止”(Stop) 按钮

使用“停止”(Stop) 按钮，将结束当前的优化运动，并结束跟踪记录。

跟踪

对于每个测试步，都会自动启动所需参数的跟踪记录，并在完成该测试步后显示该记录。返

回主控制后，将删除跟踪记录。

有关跟踪功能的完整说明，请参见 TIA Portal 帮助中有关使用跟踪和逻辑分析器功能的部分。

6.2.9 编程 (S7-1200)

6.2.9.1 运动控制语句概述 (S7-1200)
在用户程序中，可以使用运动控制指令控制轴。 这些指令会启动执行所需功能的运动控制

命令。

可以从运动控制指令的输出参数中获取运动控制命令的状态及命令执行期间发生的任何错误。 
适用的运动控制指令有：

• AUTOHOTSPOT 
• AUTOHOTSPOT 
• AUTOHOTSPOT 
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• AUTOHOTSPOT 
• AUTOHOTSPOT 
• AUTOHOTSPOT 
• AUTOHOTSPOT 
• AUTOHOTSPOT 
• AUTOHOTSPOT 
• AUTOHOTSPOT 
• AUTOHOTSPOT
• AUTOHOTSPOT

参见

创建用户程序 (页 2953)
编程注意事项 (页 2956)
断电和重新启动后运动控制命令的行为 (页 2958)
监视激活的命令 (页 2958)
运动控制语句的错误显示 (页 2970)

6.2.9.2 创建用户程序 (S7-1200)
以下部分介绍了如何创建具有用于轴控制的基本组态的用户程序。使用待插入的运动控制指

令，可以控制所有可用的轴功能。

要求

• 已正确创建并组态工艺对象。

在创建和测试用户程序之前，建议使用轴命令表测试轴功能和系统的相应部分。

步骤

要创建符合下述原则的用户程序，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，双击代码块（代码块必须在循环程序中调用）。
代码块在程序编辑器中打开并显示所有可用指令。

2. 打开“工艺”(Technology) 类别和“运动控制”(Motion Control) 文件夹。
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3. 将“MC_Power”指令拖放到代码块中相应的程序段。
将打开用于定义背景数据块的对话框。

4. 在下一个对话框中，选择其中一个选项：
单背景
单击“单背景”(Single instance) 并选择是要自动还是手动定义背景数据块的名称和编号。
多重背景
单击“多重背景”(Multi-instance) 并选择是自动还是手动定义多重背景名称。

5. 单击“确定”(OK)。
运动控制指令“MC_Power”将插入到该程序段中。

必须初始化标有“<???>”的参数；给所有其它参数分配默认值。
黑体显示的参数是使用运动控制指令时所必需的参数。
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6. 在项目树中选择工艺对象并将其拖放到 <???> 上。

选择工艺对象数据块后，以下按钮将可用：

如果想要打开工艺对象的诊断对话框，则单击听诊器图标。

如果想要打开工艺对象的组态视图，则单击工具箱图标。

单击向下箭头图标，可查看运动控制指令的其它参数。

也可使用此时可见的灰显参数。

7. 按照步骤 3 至 6 添加您所选择的运动控制指令。

结果

已在用户程序中创建用于轴控制的基本组态。

在用户程序的其它部分中初始化运动控制指令的输入参数，启动需要对“轴”工艺对象执行

的作业。
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评估运动控制指令的输出参数和数据块中的变量，跟踪启动的作业和轴状态。

有关运动控制指令的参数的详细信息，请参见详细说明。

参见

运动控制语句概述 (页 2952)
编程注意事项 (页 2956)
断电和重新启动后运动控制命令的行为 (页 2958)
监视激活的命令 (页 2958)
运动控制语句的错误显示 (页 2970)

6.2.9.3 编程注意事项 (S7-1200)
创建用户程序时，请注意以下信息：

• 循环调用所使用的运动控制指令

命令的当前执行状态通过运动控制指令的输出参数提供。每次调用运动控制指令时都会

更新状态。因此，确保循环调用所使用的运动控制指令。

• 传送运动控制指令的参数值

如果调用了该块，则在输入参数“Execute”的上升沿时将传送输入参数的未决参数值。

运动控制命令将以这些参数值启动。在下次启动运动控制命令前，不会传送运动控制指

令随后发生更改的参数值。

运动控制指令“MC_Power”的 StopMode 输入参数和运动控制指令“MC_MoveJog”的 
Velocity 输入参数是个例外。输入参数中的更改同样适用于“Enable” = TRUE 或
“JogForward”和“JogBackward”。
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• 编程时考虑状态信息

在逐步执行运动控制命令时，确保等到激活的命令执行完成后再启动新命令。使用运动

控制指令的状态消息和工艺对象的“StatusBits”变量，可以检查激活的命令是否完成。

在下例中，请按照所示顺序执行。如果未遵守此顺序，将显示轴或命令错误。

– 使用运动控制指令“MC_Power”启用轴

只有启用轴后，轴才可以执行运动作业。通过对变量 <轴名称

>.StatusBits.Enable = TRUE 与运动控制指令“MC_Power”的输出参数 Status = TRUE  进
行与运算，将检查轴是否已启用。

– 使用运动控制指令“MC_Reset”确认错误

启动运动控制命令前，必须使用“MC_Reset”确认需要确认的错误。消除错误原因并使

用运动控制指令“MC_Reset”确认错误。启动新命令前，需检查错误是否已成功确认。

为此，需要对变量 <轴名称>.StatusBits.Error = FALSE 和运动控制指令“MC_Reset”的输

出参数 Done = TRUE  进行与运算。

– 使用运动控制指令“MC_Home”使轴回原点

在可以启动 MC_MoveAbsolute 命令之前，轴必须回原点。通过对变量 <轴名称

>.StatusBits.HomingDone = TRUE 与运动控制指令“MC_Home”的输出参数 
Done = TRUE  进行与运算，可检查轴是否已回原点。

• 执行运动控制命令覆盖

用于移动轴的运动控制作业还可作为覆盖作业执行。

如果在一个运动控制命令处于激活状态时对轴另启动一个新的运动控制命令，则在完全

执行现有命令前，新命令将覆盖激活的命令。被覆盖的命令将通过在运动控制指令中使 
CommandAborted = TRUE 发出信号。可以使用 MC_MoveAbsolute 命令覆盖激活的 
MC_MoveRelative 命令。

• 避免多次使用相同的背景

运动控制命令的所有相关信息都存储在其背景中。

如果要跟踪当前命令的状态，请勿使用该背景启动新命令。如果要单独跟踪命令，则需

使用不同的背景。如果将同一个背景用于多个运动控制命令，则各命令的状态和错误信

息将会相互覆盖。

在用户程序中，各个轴由运动控制指令“MC_Power”搭配不同的背景数据块进行分别调

用。 
• 以不同优先级（运行级别）调用运动控制指令

在未互锁的情况下，可能无法以不同优先级调用具有相同背景的运动控制指令。要了解

如何调用已锁定的运动控制指令，请参见“跟踪较高优先级（运行级别）的命令” 
(页 2984)。

参见

运动控制语句概述 (页 2952)
创建用户程序 (页 2953)
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断电和重新启动后运动控制命令的行为 (页 2958)
监视激活的命令 (页 2958)
运动控制语句的错误显示 (页 2970)
在更高优先级等级（执行级别）中跟踪作业 (页 2984)

6.2.9.4 断电和重新启动后运动控制命令的行为 (S7-1200)
断电或 CPU STOP 将中止所有激活的运动控制作业。包括脉冲和方向输出在内的所有 CPU 输
出都将被重置。

随后上电或 CPU 重新启动 (CPU RUN) 后，将重新初始化工艺对象和运动控制作业。 
工艺对象的所有实际数据以及之前激活的运动控制作业的所有状态和错误信息，都将重置为

各自的初始值。 
只有再次使用运动控制指令“MC_Power”启用轴后，才可重新使用该轴。如果需要回原点，则

必须再次使用运动控制指令“MC_Home”使轴回原点。使用绝对值编码器时，断电后将保持

回原点状态。

参见

运动控制语句概述 (页 2952)
创建用户程序 (页 2953)
编程注意事项 (页 2956)
监视激活的命令 (页 2958)
运动控制语句的错误显示 (页 2970)

6.2.9.5 监视激活的命令 (S7-1200)

监视激活的命令 (S7-1200)
有三个典型组可用于跟踪激活的运动控制命令：

• 具有输出参数“Done”的运动控制指令

• 运动控制指令“MC_MoveVelocity”
• 运动控制指令“MC_MoveJog”
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具有输出参数“Done”的运动控制指令  (S7-1200)
具有输出参数“Done”的运动控制指令通过输入参数“Execute”启动，并且具有明确的结论（例

如，对于运动控制指令“MC_Home”：回原点已成功）。该命令已完成，轴处于停止状态。 
以下运动控制指令的命令具有一个指定功能：

• MC_Reset
• MC_Home
• MC_Halt
• MC_MoveAbsolute
• MC_MoveRelative
• MC_CommandTable（自工艺对象 V2 起）

• MC_ChangeDynamic（自工艺对象 V2 起）

• MC_WriteParam（自工艺对象 V4 起）

• MC_ReadParam（自工艺对象 V4 起）

如果命令已成功完成，则输出参数“Done”的值为 TRUE。
输出参数“Busy”、“CommandAborted”和“Error”分别指示命令仍在处理、已中止或有未决的

错误。运动控制指令“MC_Reset”不会被中止，因此没有“CommandAborted”输出参数。运动

控制指令“MC_ChangeDynamic”立即完成，因此没有“Busy”或“CommandAborted”输出参数。

在运动控制命令的执行过程中，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。如果命令已完成、中止或

因错误停止，则输出参数“Busy”的值将变为 FALSE。无论输入参数“Execute”的信号状态是什

么，都会发生这种变化。 
输出参数“Done”、“CommandAborted”和“Error”的值至少在一个周期内都为 TRUE。当输入参

数“Execute”设置为 TRUE 时，将锁存这些状态消息。

下图针对各种示例情况显示了状态位的操作：

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2959



命令执行完成

如果运动控制命令已在对其下结论前完全执行，则将通过输出参数“Done”的值为 TURE 的形

式对此进行指示。输入参数“Execute”的信号状态影响输出参数“Done”中的显示持续时间：

“Execute”的值在命令处理期间变为 FALSE “Execute”的值在命令完成后变为 FALSE

① 输入参数“Execute”出现上升沿时启动命令。根据编程情况，“Execute”在命令的执行过程中仍然可能复位

为值 FALSE，或者保持为值 TURE，直到命令执行完成为止。

② 激活命令时，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。
③ 命令执行结束后（例如，对于运动控制指令“MC_Home”：回原点已成功），输出参数“Busy”变为 FALSE，

“Done”变为 TRUE。
④ 如果“Execute”的值在命令完成之前保持为 TRUE，则“Done”的值也将保持为 TRUE 并且其值随“Execute”一

起变为 FALSE。
⑤ 如果“Execute”在命令执行完成之前设置为 FALSE，则“Done”的值仅在一个执行周期内为 TRUE。
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中止命令

如果运动控制命令在执行期间中止，则将通过输出参数“CommandAborted”的值为 TURE 的
方式对此进行指示。输入参数“Execute”的信号状态影响输出参数“CommandAborted”中的显

示持续时间：

“Execute”的值在命令中止之前更改为 FALSE。 “Execute”的值在命令中止之后更改为 FALSE。
Abort Abort

① 输入参数“Execute”出现上升沿时启动命令。根据编程情况，“Execute”在命令的执行过程中仍然可能复位

为值 FALSE，或者保持为值 TURE，直到命令执行完成为止。

② 激活命令时，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。
③ 在执行命令的过程中，该命令可由其它运动控制命令中止。如果中止命令，则输出参数“Busy”的值将变为 

FALSE，“CommandAborted”的值将变为 TRUE。
④ 如果“Execute”的值在中止命令之前保持为 TRUE，则“CommandAborted”的值也将保持为 TRUE 并且其值随

“Execute”一起变为 FALSE。
⑤ 如果“Execute”在中止命令执行之前设置为 FALSE，则“CommandAborted”的值仅在一个执行周期内为 

TRUE。
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命令执行过程中出错

如果在执行运动控制命令过程中出错，则将通过输出参数“Error”的值为 TURE 的方式对此进

行指示。输入参数“Execute”的信号状态影响输出参数“Error”中的显示持续时间：

“Execute”的值在出错之前更改为 FALSE “Execute”的值在出错之后更改为 FALSE
Error Error

① 输入参数“Execute”出现上升沿时启动命令。根据编程情况，“Execute”在命令的执行过程中仍然可能复位

为值 FALSE，或者保持为值 TURE，直到命令执行完成为止。

② 激活命令时，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。
③ 执行命令过程中出错。出错时，输出参数“Busy”的值将变为 FALSE 且“Error”的值将变为 TRUE。
④ 如果“Execute”的值在出错之前保持为 TRUE，则“Error”的值也将保持为 TRUE 并且其值仅随“Execute”一起

变为 FALSE。
⑤ 如果“Execute”已在出错之前设置为 FALSE，则“Error”的值仅在一个执行周期内为 TRUE。

运动控制指令 MC_MoveVelocity (S7-1200)
在参数“Execute”的上升沿启动“MC_MoveVelocity”命令。当达到指定的速度且轴以恒定速度

移动时，就达到了命令目标。在达到并保持指定的速度时，将在参数“InVelocity”中用值为 
TRUE 进行指示。 
例如，可通过“MC_Halt”命令停止轴运动。
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输出参数“Busy”、“CommandAborted”和“Error”分别指示命令仍在处理、已中止或有未决的

错误。

在运动控制命令的执行过程中，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。如果该命令因其它命令或

错误而停止，则输出参数“Busy”的值将更改为 FALSE。无论输入参数“Execute”的信号状态是

什么，都会发生这种变化。

输出参数“CommandAborted”和“Error”的值至少在一个周期内保持为 TRUE。当输入参数

“Execute”设置为 TRUE 时，将锁存这些状态消息。

下图针对各种示例情况显示了状态位的操作：

达到设置的速度

如果运动控制命令在达到设置的速度前执行完毕，则将通过输出参数“InVelocity”的值为 TURE 
的方式对此进行指示。参数“Execute”不会影响“InVelocity”参数中的指示持续时间。

① 将在参数“Execute”的上升沿启动作业。根据编程，在达到设置的速度之前或之后，可以将“Execute”复位

为值 FALSE。在该作业处于激活状态期间，参数“Busy”的值为 TRUE。
② 在达到指定的速度时，参数“InVelocity”的值将变为 TRUE。在“MC_MoveVelocity”命令由另一运动控制命

令覆盖或因错误停止前，“Busy”和“InVelocity”参数的值将一直为 TRUE。
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命令在达到设置的速度前中止

如果运动控制命令在达到设置的速度前中止，则通过输出参数“CommandAborted”的 TURE 
值对此进行指示。输入参数“Execute”的信号状态影响输出参数“CommandAborted”中的显示

持续时间。

“Execute”的值在命令中止之前更改为 FALSE。 “Execute”的值在命令中止之后更改为 FALSE。
Abort Abort

① 输入参数“Execute”出现上升沿时启动命令。根据编程情况，“Execute”在命令执行期间仍然可能被重置为

值 FALSE，或者保持为值 TURE，直到命令中止为止。

② 激活命令时，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。
③ 在执行命令的过程中，该命令可由其它运动控制命令中止。如果中止命令，则输出参数“Busy”的值将变为 

FALSE，“CommandAborted”的值将变为 TRUE。
④ 如果“Execute”的值在命令中止之前保持为 TRUE，则“CommandAborted”的值也将保持为 TRUE 并且其状

态会随“Execute”一起变为 FALSE。
⑤ 如果“Execute”在命令中止之前重置为 FALSE，则“CommandAborted”的值仅在一个执行周期内为 TRUE。

说明

在以下条件下，输出参数“CommandAborted”不指示出现中止： 
已达到设置的速度，输入参数“Execute”的值为 FALSE，并且已启动一个新的运动控制命令。
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达到设置速度前出错

如果在运动控制命令执行期间，达到设置速度之前出错，则通过输出参数“Error”的 TURE 值
对此进行指示。输入参数“Execute”的信号状态影响输出参数“Error”中的显示持续时间：

“Execute”的值在出错之前更改为 FALSE “Execute”的值在出错之后更改为 FALSE
Error Error

① 输入参数“Execute”出现上升沿时启动命令。根据编程情况，“Execute”在命令执行期间仍然可能重置为值 
FALSE，或者保持为值 TURE，直到出现错误为止。

② 激活命令时，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。
③ 执行命令过程中出错。出错时，输出参数“Busy”的值将变为 FALSE 且“Error”的值将变为 TRUE。
④ 如果“Execute”的值在出错之前保持为 TRUE，则“Error”的值也将保持为 TRUE 并且其状态仅随“Execute”一

起变为 FALSE。
⑤ 如果“Execute”已在出错之前重置为 FALSE，则“Error”的值仅在一个执行周期内为 TRUE。

说明

在以下条件下，输出参数“Error”不指示出现错误：

已达到设置的速度，输入参数“Execute”的值为 FALSE，并且发生轴错误（例如，逼近软限位

开关）。

轴错误仅在运动控制指令“MC_Power”中指示。
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运动控制指令 MC_MoveJog (S7-1200)
运动控制指令“MC_MoveJog”的命令将实现点动操作。 
运动控制命令“MC_MoveJog”无需定义明确的结束标记。 第一次达到设置的速度且轴恒速运

转时，就达到了该命令的目标。 如果达到设置的速度，则通过输出参数“InVelocity”的 TURE 
值对此进行指示。

输入参数“JogForward”或“JogBackward”的值已设置为 FALSE 并且轴已停止时，命令完成。

输出参数“Busy”、“CommandAborted”和“Error”分别指示命令仍在处理、已中止或有未决的

错误。

在运动控制命令的处理过程中，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。 如果命令已完成、中止或

因错误停止，则输出参数“Busy”的值将变为 FALSE。
只要轴在以设置的速度运转，输出参数“InVelocity”的值就为 TRUE。 输出参数

“CommandAborted”和“Error”保持该状态至少一个周期。 只要输入参数“JogForward”或
“JogBackward”设置为 TRUE，就锁存这些状态消息。

下图针对各种示例情况显示了状态位的操作：
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达到并维持设置的速度

如果运动控制命令在达到设置的速度前执行完毕，则将通过输出参数“InVelocity”的值为 TURE 
的方式对此进行指示。

点动模式通过输入参数“JogForward”控制 点动模式通过输入参数“JogBackward”控制。

① 输入参数“JogForward”或“JogBackward”的上升沿时，将启动该命令。

② 激活命令时，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。
③ 达到设置的速度时，输出参数“InVelocity”的值变为 TRUE。
④ 输入参数“JogForward”或“JogBackward”的值重置为 FALSE 时，轴运动结束。 轴开始减速。 结果，轴不再

恒速运转并且输出参数“InVelocity”的状态变为 FALSE。
⑤ 如果轴已停止，则运动控制命令执行完成。同时将输出参数“Busy”的值变为 FALSE。
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在执行过程中止命令

如果运动控制命令在执行期间中止，则将通过输出参数“CommandAborted”的值为 TURE 的
方式对此进行指示。该行为与是否达到设置的速度无关。

点动模式通过输入参数“JogForward”控制。 点动模式通过输入参数“JogBackward”控制。

Abort Abort

① 输入参数“JogForward”或“JogBackward”的上升沿时，将启动该命令。

② 激活命令时，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。
③ 在执行命令的过程中，该命令可由其它运动控制命令中止。 如果中止命令，则输出参数“Busy”的值将变为 

FALSE，“CommandAborted”的值将变为 TRUE。
④ 输入参数“JogForward”或“JogBackward”的值重置为 FALSE 时，输出参数“CommandAborted”的值将变为 

FALSE。
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说明

如果满足以下所有条件，则将在输出参数“CommandAborted”中指示命令中止并且仅持续一

个执行周期：

输入参数“JogForward”和“JogBackward”的值为 FALSE（但轴仍在减速），并且新的运动控制

命令已启动。

在执行命令过程中出错

如果在执行运动控制命令中出错，则将通过输出参数“Error”的值为 TURE 的方式对此进行指

示。该行为与是否达到设置的速度无关。

点动模式通过输入参数“JogForward”控制。 点动模式通过输入参数“JogBackward”控制。

Error Error

① 输入参数“JogForward”或“JogBackward”的上升沿时，将启动该命令。

② 激活命令时，输出参数“Busy”的值将为 TRUE。
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③ 执行命令过程中出错。 出错时，输出参数“Busy”的值将变为 FALSE 且“Error”的值将变为 TRUE。
④ 输入参数“JogForward”或“JogBackward”的值重置为 FALSE 时，输出参数“Error”的值将变为 FALSE。

说明

如果满足以下所有条件，则在输出参数“Error”中指示出错并且仅持续一个执行周期：

输入参数“JogForward”和“JogBackward”的值为 FALSE（但轴仍在减速），并且发生新错误

（例如，逼近软限位开关）。

6.2.9.6 运动控制语句的错误显示 (S7-1200)
运动控制指令将在运动控制指令的输出参数“Error”、“ErrorID”和“ErroInfo”中指示运动控制命

令和工艺对象中的所有错误。

在输出参数“Error”、“ErrorID”和“ErrorInfo”中显示错误信息

如果输出参数“Error”的值为 TRUE，则无法执行整个命令或其中各个部分。错误原因通过输

出参数“ErrorID”的值进行指示。输出参数 "ErrorInfo 的值返回关于错误原因的详细信息。我

们区分以下用于错误指示的错误类别：

• 伴随轴停止的运行错误（例如，“已逼近硬限位开关”）

伴随轴停止的运行错误发生在用户程序运行期间。如果轴正在运转，则将以组态的减速

度或急停减速度使轴停止，具体视错误情况而定。此类错误在错误触发运动控制指令和

运动控制指令“MC_Power”中指示。

• 不伴随轴停止的运行错误（例如，“轴未回原点”）

不伴随轴停止的运行错误发生在用户程序运行期间。如果轴正在运转，则将继续运转。此

类错误仅在触发错误的运动控制指令中指示。

• 运动控制指令中组态出错

（例如，参数“Velocity”的值错误）

如果在运动控制指令的输入参数中指定的信息不正确，则将发生参数化错误。如果轴正

在运转，则将继续运转。此类错误仅在触发错误的运动控制指令中指示。

• “轴”工艺对象的组态错误（例如，““加速度”的值无效”）

如果在轴组态中错误组态一个或多个参数，或者在程序运行期间错误修改可编辑的组态

数据，则将发生组态错误。以组态的急停减速度使正在运转的轴停止。此类错误在错误

触发运动控制指令和运动控制指令“MC_Power”中指示。
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• “命令表”工艺对象的组态错误（例如，““速度”的值无效”）

如果在轴命令表中错误设置一个或多个参数，或者在程序运行期间错误修改可编程的组

态数据，则将发生组态错误。如果轴正在运转，则将继续运转。此类错误仅在运动控制

指令“MC_CommandTable”中指示。

• 内部错误

发生内部错误时，将使轴停止。此类错误在错误触发运动控制指令中指示，有时也在运

动控制指令“MC_Power”中指示。

有关 ErrorID 和 ErrorInfo 的详细说明及其解决方法，请参见附录 (页 3100)。

参见

运动控制语句概述 (页 2952)
创建用户程序 (页 2953)
编程注意事项 (页 2956)
断电和重新启动后运动控制命令的行为 (页 2958)
ErrorID 和 ErrorInfo 列表（工艺对象 V4...5） (页 3100)
监视激活的命令 (页 2958)

6.2.9.7 重新启动工艺对象 (S7-1200)

说明

在接通 CPU 之后或将工艺对象下载到 CPU 之后，系统将使用工艺对象数据块的起始值自动

初始化工艺对象。如果在向 CPU 重新进行加载时检测到会引起重新启动的相关变化，则将

自动重新启动工艺对象。     
如果在 RUN 模式下用户程序更改了与重新启动相关的数据，则用户必须对工艺对象进行重

新初始化，以使所做的更改生效。

如果要在重新启动工艺对象之后保留工艺对象数据块中的更改，则必须使用扩展指令

“WRIT_DBL”将更改写入装载存储器中的起始值中。

必须重新启动

如果需要重新启动工艺对象，则可在“工艺对象 > 诊断 > 状态和错误位 > 状态消息 > 轴 > 需
要重新启动”(Technology object > Diagnostics > Status and error bits > Status messages > 
Axis > Restart required) 下和工艺对象的“<轴名称>.StatusBits.RestartRequired”变量中指出。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2971



重新启动工艺对象

可通过带有参数“Restart”= TRUE 的“MC_Reset”运动控制指令，触发工艺对象的重新启动。

重新启动将使用增量实际值（<轴名称>.StatusBits.HomingDone）重置工艺对象的“已回原

点”(Homed) 状态。

6.2.9.8 函数块的参数传递 (S7-1200)
如果要在不同工艺对象的运动控制指令中重复使用一个函数块，则需在函数块的块接口中创

建相应工艺对象的数据类型输入参数。可通过直接输入，在块接口中分配数据类型。之后，

该参数将作为工艺对象的引用传送到运动控制指令的参数“axis”中。工艺对象的数据类型与

相关工艺数据块的结构相对应。

通过指定数据类型，可在函数块中寻址该工艺对象的变量（<块接口的参数>.<工艺对象的变量

>）。

如果无需访问该工艺对象的变量，则可使用数据类型“DB_ANY”。数据类型“DB_Any”可用于

获取更多变量的编程。

下表列出了引用工艺对象的数据类型：

工艺对象 引用工艺对象的数据类型

定位轴 TO_PositioningAxis
命令表 TO_CommandTable

示例 1
下表列出了所用变量的定义：

操作数 声明 数据类型 说明

axis Input TO_PositioningAxis 工艺对象的引用

on Input BOOL 启用该轴的信号

actPosition Output Real 查询工艺数据块的实际位置

instMC_POWE
R

Static MC_POWER 运动控制指令 MC_Power 的多重实例

在以下 STL 程序中，说明了该任务的具体执行过程：

SCL 说明

#instMC_POWER(Axis := #axis, Enable := #on); //Call of the Motion Control instruction MC_Power 
with enable of the axis

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

2972 编程和操作手册, 11/2022



SCL 说明

#actPosition := #axis.ActualPosition; //查询工艺数据块的实际位置

示例 2
数据类型“DB_Any”为工艺对象的数据类型传输提供了另一种选项。数据类型“DB_Any”可以在

运行时间内分配到程序。

示例显示用于传输工艺指定数据类型到相关指令的示例，如“MC_CommandTable”，创建为

多重背景。第一个选项显示了数据类型“TO_PositioningAxis”的使用。第二个选项显示了命令

表工艺对象作为“cmdTablToUse”输入的函数的简单传输。根据输入的值，三个“cmdTablx”输
入中的一个通过“tempCmdTableSel”传输到“MC_CommandTable”指令中。

下表列出了所用变量的声明：

变量 声明 数据类型 说明

axis Input TO_PositioningAxis 定位轴

cmdTabl1 Input DB_ANY 第一命令表

cmdTabl2 Input DB_ANY 第二命令表

cmdTabl3 Input DB_ANY 第三命令表

cmdTablToUse Input Int 选择，命令表 1 至 3
instMC_Com
mandTable

Static MC_CommandTable MC_CommandTable 的多重背景

tempCmdTabl
eSel

Temp DB_ANY 当前命令表

以下示例为基础过程：

SCL 说明

CASE #cmdTablToUse OF  
    1:  #tempCmdTableSel := #cmdTabl1; //Program for scenario 1
    2:  #tempCmdTableSel := #cmdTabl2; //Program for scenario 2
    3:  #tempCmdTableSel := #cmdTabl3; //Program for scenario 3
    ELSE //Program for all other values
        #tempCmdTableSel := #cmdTabl1; //->Default setting 1st command table
END_CASE;  
 // Call of the "MC_CommandTable" instruction 

//with variable transfer of the technology objects
#instMC_CommandTable(Axis:=#axis, //Assignment of axis
    CommandTable:=#temCmdTableSel); //Indirect assignment of the command table
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更多信息

有关程序示例更多信息，请在以下常见问题解答中使用数据类型“DB_Any”：
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109750880 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109750880)

6.2.10 轴 - 诊断 (S7-1200)

6.2.10.1 状态和错误位（自工艺对象 V4 起）  (S7-1200)
在 TIA Portal 中使用诊断功能“状态和错误位”(Status and error bits) 可监视轴的 重要状态

和错误消息。当轴激活时，可以在“手动控制”模式和“自动控制”模式下在线显示诊断功

能。所显示的状态错误消息具有下列以下含义：

状态消息

状态消息 - 轴 说明

已启用 轴已启用且准备就绪，可通过运动控制命令进行控制。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.Enable）
已回原点 轴已回原点，可执行运动控制指令“MC_MoveAbsolute”的绝对定位命令。对于相对定

位而言，轴不必回原点。特殊情况：

• 主动回原点过程中，该状态为 FALSE。
• 如果回原点的轴经受被动回原点，则在被动回原点过程中该状态设置为 TURE。
（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.HomingDone）

轴错误 “轴”工艺对象发生错误。有关错误的详细信息，请参见自动控制模式下的运动控制

指令的 ErrorID 和 ErrorInfo 参数。在手动模式下，轴控制面板的“错误消息”(Error 
message) 框可显示有关错误原因的详细信息。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.Error）
控制面板激活 在轴控制面板中启用了“手动控制”(Manual control) 模式。轴控制面板对“轴”工艺

对象具有优先控制权。不能通过用户程序来控制轴。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.ControlPanelActive）
需要重新启动 已在 CPU RUN 模式下将已修改的轴组态下载到装载存储器。要将已修改组态下载到

工作存储器，需要重新启动轴。使用运动控制指令 MC_Reset 执行此操作。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.RestartRequired）
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状态消息 - 驱动器 说明

就绪 驱动装置已就绪，可以运行。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.DriveReady）
驱动装置错误 驱动装置因“驱动装置就绪”信号丢失而报错。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.DriveFaul）

状态消息 - 运动 说明

停止 轴处于停止状态。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.StandStill）
加速度 轴在加速。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.Accelerating）
恒速 轴在恒速运转。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.ConstantVelocity）
减速度 轴在减速（速度下降）。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.Decelerating）

状态消息 - 运动类型 说明

定位 轴执行运动控制指令“MC_MoveAbsolute”、“MC_MoveRelative”或者轴控制面板的定

位命令。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.PositioningCommand）
以速度设定值行进 轴以运动控制指令“MC_MoveVelocity”、“MC_MoveJog”或者轴控制面板的速度设定值

执行命令。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.VelocityCommand）
回原点 轴将执行运动控制指令“MC_Home”或者轴控制面板的回原点命令。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.HomingCommand）
命令表已激活 该轴由运动控制指令“MC_CommandTable”控制。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.CommandTableActive）
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限位开关状态消息

 限位开关的状态消息 说明

已到达软限位开关的下限 已到达或超出软限位开关。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.SWLimitMinActive）
已到达软限位开关的上限 已到达或超出硬限位开关。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.SWLimitMaxActive）
已到达硬限位开关的下限 已到达或超出硬限位开关的下限。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.HWLimitMinActive）
已到达硬限位开关的上限 已到达或超出硬限位开关的上限。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.HWLimitMaxActive）

错误消息

错误消息 说明

已到达软限位开关 已到达或超出软限位开关。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.SWLimit）
已到达硬限位开关 已到达或超出硬限位开关。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.HWLimit）
无效的运动方向 命令的运动方向与组态的运动方向不符。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.DirectionFault）
PTO 已在使用。 另一个轴正在使用此 PTO (Pulse Train Output) 和 HSC (High Speed Counter) 并

且该轴已通过“MC_Power”启用。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.HWUsed）
编码器 编码器系统中发生错误。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.SensorFault）
数据交换 与所连接设备进行通信时发生错误。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.CommunicationFault）
定位 在定位运动的末端，轴定位错误。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.PositionigFault）
跟随误差 超出了允许的 大跟随误差。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.FollowingErrorFault）
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错误消息 说明

编码器值无效 编码器值无效。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusSensor.State）
组态错误 错误地组态了“轴”工艺对象，或者在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.ConfigFault）
内部错误 发生内部错误。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.SystemFault）

下方的输出窗口显示了首次报告且仍未确认的错误。

参见

StatusBits 变量 V4...5 (页 3184)
ErrorBits 变量 V4...5 (页 3189)
诊断 - 状态和错误位（“轴”工艺对象 V1...3） (页 3097)
变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (页 2841)
运动状态 (页 2977)

6.2.10.2 运动状态 (S7-1200)
在 TIA Portal 中使用诊断功能“运动状态”(Motion status) 可监视轴的运动状态。当轴激活时，

可以在“手动控制”模式和“自动控制”模式下在线显示诊断功能。显示的状态信息的含义

如下：

状态 说明

实际位置 在“实际位置”(Actual position) 框中，将指示轴的测量位置。如果轴未回原点，则该

值是相对于轴启用位置的位置值。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ActualPosition）
实际速度 在“实际速度”(Actual velocity) 框中，将指示轴的测量速度。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ActualVelocity）
位置设定值 在“位置设定值”(Position setpoint) 框中，将指示轴的测量位置设定值。如果轴未回

原点，则该值是相对于轴启用位置的位置值。

（工艺对象的变量：<轴名称>.Position）
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状态 说明

速度设定值 在“速度设定值”(Velocity setpoint) 框中，将指示轴的测量速度设定值。 
（工艺对象的变量：<轴名称>.Velocity）

目标位置 “目标位置”(Target position) 框指示活动定位命令或轴命令表的当前目标位置。“目

标位置”(Target position) 的值仅在定位命令执行期间有效。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusPositioning.TargetPosition）
剩余行进距离 “剩余行进距离”(Remaining travel distance) 框指示活动定位命令或轴命令表的当前

剩余行进距离。“剩余行进距离”(Remaining travel distance) 值仅在定位命令执行期

间有效。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusPositioning.Distance）

参见

位置值和速度值变量 V4...5 (页 3162)
StatusPositioning 变量 V4...5 (页 3181)
变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (页 2841)
位置值和速度值变量 V6 及以上版本 (页 3026)
MotionStatus 变量 V1...3 (页 3155)
状态和错误位（自工艺对象 V4 起）  (页 2974)

6.2.10.3 动态设置 (S7-1200)
在 TIA Portal 中使用“动态设置”(Dynamics settings) 诊断功能可监视轴的动态限值。当轴激

活时，可以在“手动控制”模式和“自动控制”模式下在线显示诊断功能。显示的状态信息

的含义如下：

动态限制 说明

加速度 “加速度”(Acceleration) 框指示当前组态的轴的加速度。

（工艺对象的变量：<轴名称>.DynamicDefaults.Acceleration）
减速度 “减速度”(Deceleration) 框指示当前组态的轴的减速度。

（工艺对象的变量：<轴名称>.DynamicDefaults.Deceleration）
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动态限制 说明

急停减速度 “急停减速度”(Emergency deceleration) 框指示当前组态的轴的急停减速度。

（工艺对象的变量：<轴名称>.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration）
加加速度

（自轴工艺对象 V2 起）

“速度”(Velocity) 框指示组态的当前轴步进速度。

（工艺对象的变量：<轴名称>.DynamicDefaults.Jerk）

参见

DynamicDefaults 变量 V4...5 (页 3173)
变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (页 2841)

6.2.10.4 PROFIdrive 帧 (S7-1200)
在 TIA Portal 中，“工艺对象 > 诊断 > PROFIdrive 报文”(Technology object > Diagnostics > 
PROFIdrive telegram) 诊断功能用于监视驱动器和编码器返回的 PROFIdrive 报文。在线模式

下将显示该诊断功能。

“驱动器”(Drive) 区域 
在此区域中，将显示驱动器返回给控制器的 PROFIdrive 报文中所包含的以下参数：

• 状态字“SW1”和“SW2”
• 输出到驱动器的速度设定值 (NSET)
• 从驱动器发送信号的实际速度 (NACT)

“编码器”(Encoder) 区域

在此区域中，将显示编码器返回给控制器的 PROFIdrive 报文中所包含的以下参数：

• 状态字“G1_ZSW”
• 实际位置值“G1_XIST1”（周期性实际编码器值）

• 实际位置值“G1_XIST2”（编码器的绝对值）
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6.2.11 附录 (S7-1200)

6.2.11.1 将多个轴与同一个 PTO 一起使用 (S7-1200)
使用 CPU S7-1200 的运动控制功能可通过同一 PTO (Pulse Train Output) 运行多个定位轴工

艺对象，因而也可以使用相同的 CPU 输出运行多个定位轴工艺对象。例如，这适用于通过

一个 PTO 将不同的轴组态用于不同的生产工序。如下所述，可以根据需要频繁地切换这些

轴组态。下图显示了基本的功能关系：

在本例中，多个具有不同轴组态的定位轴工艺对象使用同一 PTO。必须在用户程序中通过单

独调用使用独立背景数据块的运动控制指令“MC_Power”来调用各个轴。每次只能有一个轴

使用 PTO。通过变量 <轴名称>.StatusBits.Activated = TRUE 指示当前使用 PTO 的轴。

切换定位轴工艺对象

下列程序图式说明了如何切换不同的工艺对象，从而切换不同的轴组态。要将一个 PTO 与
多个轴一起使用而不会出现错误指示，仅可调用当前所用轴的运动控制指令。 
下图使用运动控制指令“MC_Power”作为示例显示了该原则：
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激活轴（此处为“Positioning axis_2”）的变量在用户程序中通常显示以下内容：

• <轴名称>.StatusBits.Activated = TRUE
• <轴名称>.ErrorBits.HWUsed = FALSE
要从一个定位轴工艺对象切换至另一个，请按以下步骤操作。在本例中，执行从“Positioning 
axis_2”到“Positioning axis_1”的切换：

1. 结束所激活“Positioning axis_2”的所有激活行进运动

2. 使用关联的运动控制指令“MC_Power”（输入参数 Enable = FALSE）禁用“Positioning axis_2”
3. 要检查“Positioning axis_2”是否已禁用，需对运动控制指令“MC_Power”的输出参数 

Status = FALSE  与工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable = FALSE 进行“与”运算。

4. 禁用对“Positioning axis_2”的运动控制指令的有条件调用。

5. 激活对“Positioning axis_1”的运动控制指令的有条件调用。第一次调用相应的运动控制指令
“MC_Power”时，将禁用“Positioning axis_2”并激活“Positioning axis_1”。

6. 使用关联的运动控制指令“MC_Power”（输入参数 Enable = TRUE）启用“Positioning axis_1”。
7. 要检查“Positioning axis_1”是否已启用，请对运动控制指令“MC_Power”的输出参数 

Status = TRUE 与工艺对象变量 <轴名称>.StatusBits.Enable = TRUE 进行“与”运算。

也可以循环调用使用单个 PTO 的所有轴的所有运动控制指令。
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轴启用（此处为“Positioning axis_2”）时，该轴进入激活状态。

与有条件调用不同，禁用轴（此处为“Positioning axis_1”和“Positioning axis_x”）的运动控制

指令将指示错误。这些轴的变量指示状态 <轴名称>.StatusBits.Activated = FALSE 和 <轴名称

>.ErrorBits.HWUsed = TRUE。
如果要在执行用户程序的过程中不出现错误提示，则需要对运动控制指令进行有条件调用。

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
将多个驱动器与同一个 PTO 一起使用 (页 2983)
在更高优先级等级（执行级别）中跟踪作业 (页 2984)
使用通过 PTO 的驱动器连接时的软限位开关时的特殊情况 (页 2986)
ErrorID 和 ErrorInfo 列表（工艺对象 V4...5） (页 3100)
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6.2.11.2 将多个驱动器与同一个 PTO 一起使用 (S7-1200)
如果要使用多个驱动器，则可以使用切换功能基于通用 PTO (Pulse Train Output) 运行这些

驱动器。下表展示了基本电路设计：

S

如果需要，可由用户程序通过数字量输出来控制驱动器之间的切换。如果各个驱动器需要不

同的轴组态，则需要为 PTO 切换这些组态。更多相关信息，请参见“使用具有相同 PTO 的
多个轴” (页 2980)。

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
将多个轴与同一个 PTO 一起使用 (页 2980)
在更高优先级等级（执行级别）中跟踪作业 (页 2984)
使用通过 PTO 的驱动器连接时的软限位开关时的特殊情况 (页 2986)
ErrorID 和 ErrorInfo 列表（工艺对象 V4...5） (页 3100)
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6.2.11.3 在更高优先级等级（执行级别）中跟踪作业 (S7-1200)
根据应用情况，可能需要在更高优先级等级（执行级别）中启动运动控制命令（例如，中断

控制）。 
用于状态监控的运动控制指令必须以短周期调用。如果优先级更高的运动控制命令仅调用一

次或调用间隔过大，就不能保证运动控制命令监控的充分性和紧密性。在这些情况下，可以

在循环 OB 中执行跟踪。当前没有使用的背景数据块对于每个优先级别更高的运动控制命令

都必须是可用的。下面的流程图显示了如何在更高优先级等级（例如，硬件中断 OB）中启

动运动控制命令并继续在程序循环 OB 中跟踪：
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循环 OB

根据想要启动运动控制命令的频率，必须生成足够数量的背景数据块。用户在 DBx_used 变
量中确定当前使用的背景数据块。
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在硬件中断 OB 中启动运动控制命令

对 DBx_used 变量（橙色）进行二进制查询以查找当前未使用的背景数据块。如果找到未被

使用的背景数据块，则使用的背景数据块标记为“已使用”（绿色），并且将使用该背景数

据块（蓝色）启动运动控制命令。

然后执行硬件中断 OB 的所有其它程序部分，接着返回到程序循环 OB。

在程序循环 OB 中跟踪启动的运动控制命令

检查循环 OB 中可用的所有背景数据块以确定确定“DBx_used”变量（紫罗兰色）当前是否正

在使用它们。

如果背景数据块正在使用（正在处理运动控制命令），则调用使用该背景数据块且输入参数 
Execute = TRUE 的运动控制指令来读出状态消息（红色）。

如果命令完成或已中止，将接着执行以下操作（青绿色）：

• 调用输入参数 Execute = FALSE 的运动控制指令

• 重置 DBx_used 变量

这随即完成命令跟踪，并且该背景数据块此时可供再次使用。

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
将多个轴与同一个 PTO 一起使用 (页 2980)
将多个驱动器与同一个 PTO 一起使用 (页 2983)
使用通过 PTO 的驱动器连接时的软限位开关时的特殊情况 (页 2986)
ErrorID 和 ErrorInfo 列表（工艺对象 V4...5） (页 3100)

6.2.11.4 使用通过 PTO 的驱动器连接时的软限位开关时的特殊情况 (S7-1200)

软件限位开关与回原点操作结合使用 (S7-1200)
如果回原点作业参数化不当，在软限位开关处可能会影响轴的制动操作。开发程序时考虑以

下示例。
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示例 1：
行进命令执行期间，回原点作业（例如，设置参考点）使当前轴位置在软限位开关方向上偏

移。仍可在到达软限位开关前使轴停止：

旧的轴位置 新的轴位置 软件限位开关

① 绿色曲线显示了无回原点作业时的运动。轴以组态的减速度制动并停止在软限位开关前的某处。

② 由于回原点作业而设置新的轴位置。所以会“跳过”新旧轴位置间的区域。

③ 基于新的轴位置，轴理论上可以按组态的减速度制动并停止在软限位开关后的某处（红色曲线）。

④ 由于以组态的减速度无法再进行足够的制动，所以轴实际遵从蓝色曲线。在一段恒速运动后，轴以组态

的急停减速度制动并停止在软限位开关的位置处。
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示例 2：
行进命令执行期间，回原点作业（例如，设置参考点）使当前轴位置在软限位开关方向上偏

移。与示例 1 不同，无法再在到达软限位开关前使轴停止。轴超出软限位开关的位置。

旧的轴位置 新的轴位置

软件限位开关

① 绿色曲线显示了无回原点作业时的运动。轴以组态的减速度制动并停止在软限位开关前的某处。

② 由于回原点作业而设置新的轴位置。所以会“跳过”新旧轴位置间的区域。

③ 基于新的轴位置，轴理论上可以按组态的减速度制动并停止在软限位开关后较远的某处（红色曲线）。

④ 由于以组态的减速度无法再进行足够的制动，所以轴实际遵从蓝色曲线。轴以组态的急停减速度制动。但

该急停减速度不足以使轴停止在软限位开关的位置处。将超出软限位开关的位置。
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示例 3：
制动操作期间，回原点作业（例如，设置参考点）使当前轴位置在软限位开关方向上偏移。

仍可在到达软限位开关前使轴停止：

旧的轴位置

新的轴位置 软件限位开关

① 绿色曲线显示了无回原点作业时的运动。轴以组态的减速度制动并停止在软限位开关前的某处。

② 由于回原点作业而设置新的轴位置。所以会“跳过”新旧轴位置间的区域。

③ 基于新的轴位置，轴理论上可以按组态的减速度制动并停止在软限位开关后的某处（红色曲线）。

④ 由于以组态的减速度无法再进行足够的制动，所以轴实际遵从蓝色曲线。在一段恒速运动后，轴以组态

的急停减速度制动并停止在软限位开关的位置处。

示例 4：
制动操作期间，回原点作业（例如，设置参考点）使当前轴位置在软限位开关方向上偏移。

与示例 3 不同，无法再在到达软限位开关前使轴停止。轴超出软限位开关的位置。
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旧的轴位置 新的轴位置

软件限位开关

① 绿色曲线显示了无回原点作业时的运动。轴以组态的减速度制动并停止在软限位开关前的某处。

② 由于回原点作业而设置新的轴位置。所以会“跳过”新旧轴位置间的区域。

③ 基于新的轴位置，轴理论上可以按组态的减速度制动并停止在软限位开关后较远的某处（红色曲线）。

④ 由于以组态的减速度无法再进行足够的制动，所以轴实际遵从蓝色曲线。轴以组态的急停减速度制动。但

该急停减速度不足以使轴停止在软限位开关的位置处。将超出软限位开关的位置。

参见

软件限位开关和软件限位开关的位置变化。 (页 2990)
软件限位开关与动态更改结合使用 (页 2991)
触发轴限位时的轴响应 (页 2877)

软件限位开关和软件限位开关的位置变化。 (S7-1200)
在用户程序运行期间，如果软件限位开关的位置发生异常变化，当前轴位置和软件限位开关

的位置之间的距离将会突然减少。
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轴的响应与软件限位开关与回原点操作结合使用 (页 2986)中所述的内容相似。

参见

软件限位开关与回原点操作结合使用 (页 2986)
软件限位开关与动态更改结合使用 (页 2991)
触发轴限位时的轴响应 (页 2877)

软件限位开关与动态更改结合使用 (S7-1200)
可以结合覆盖运动命令来改变轴在软限位开关区域中的减速度。这适用于启动具有较低减速度

（变量“<轴名称>.DynamicDefaults.Deceleration”）的覆盖运动命令的情况。开发程序时考虑

以下示例。

示例 1：
轴运动期间，一个具有较低减速度的运动命令覆盖另一个激活的运动命令：
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① 绿色曲线显示了当前命令未超驰时的运动。轴以组态的减速度制动并停止在软限位开关前的某处。

② 基于具有较低减速度的覆盖运动命令，轴理论上会以组态的减速度停止在软限位开关后的某处（红色曲

线）。

③ 由于以覆盖运动命令的组态减速度无法再进行足够的制动，因此轴实际上遵从蓝色曲线。在一段恒速运

动后，轴以急停减速度制动并停止在软限位开关的位置处。

示例 2：
轴制动期间，一个具有较低减速度的运动命令覆盖另一个激活的运动命令：

① 绿色曲线显示了当前命令未超驰时的运动。轴以组态的减速度制动并停止在软限位开关前的某处。

② 基于具有较低减速度的覆盖运动命令，轴理论上会停止在软限位开关后较远的某处（红色曲线）。

③ 由于以覆盖运动命令的组态减速度无法再进行足够的制动，因此轴实际上遵从蓝色曲线。在一段恒速运

动后，轴以急停减速度制动并停止在软限位开关的位置处。
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参见

软件限位开关与回原点操作结合使用 (页 2986)
软件限位开关和软件限位开关的位置变化。 (页 2990)
触发轴限位时的轴响应 (页 2877)

6.2.11.5 降低短时间定位的速度 (S7-1200)
当计划的定位时间小于 2 ms 时，CPU 可以降低定位命令的速度。 
然后，命令执行的速度将会在整个持续时间内降低。降低的速度（以脉冲/秒为单位）计算

如下：

• 降低的速度 = 要输出的脉冲数* 500 Hz
如果计划的定位时间大于 2 ms，则速度不降低。

6.2.11.6 启动/停止速度的动态调整 (S7-1200)
如果组态速度限值（启动/停止速度和 大速度）、动态值（加速度、减速度和加加速度）以

及运行命令的目标速度，在某些情况下可能导致 CPU 动态调整启动/停止速度。

如果因组态的启动/停止速度较低而导致第一个脉冲所需的时间大于整个加速度时间，则将

执行以上操作。在这些情况下的第一个脉冲输出速度比组态的启动/停止速度大很多。后续

的脉冲也会动态地调整以确保加速过程可以在指定的时间内完成。

如果发生脉冲丢失，则需确保将当前使用的硬件设备（驱动装置）调整到该状态或更改了轴

的动态设置，从而避免启动/停止速度发生动态调整。

6.2.11.7 维修时，无需位置控制，即可移动轴 (S7-1200)
需要修时，无需位置控制，即可移动 PROFIdrive 驱动器或带模拟驱动接口的驱动器。相关

内容，请参见“轴控制面板 (页 2945)”部分的“启用轴非位置控制/位置控制”段落。

编码器值无效或不正确时即是这种情况。

以下运动控制指令会影响位置控制的状态：

MC_Power
要在非位置控制模式下运行位置控制驱动器，使用运动控制指令 MC_Power StartMode = 0 
来启用轴。
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在另一运动控制指令变为位置控制状态之前，非位置控制模式一直有效。 

MC_MoveVelocity
MC_MoveVelocity (PositionControlled = FALSE) 强制执行非位置控制模式。

MC_MoveVelocity (PositionControlled = TRUE) 强制执行位置控制模式。

即使 MC_MoveVelocity 终止，也执行所选的位置控制模式。 

MC_MoveJog
MC_MoveJog (PositionControlled = FALSE) 强制执行非位置控制模式。

MC_MoveJog (PositionControlled = TRUE) 强制执行位置控制模式。

即使 MC_MoveJog 终止，也执行所选的位置控制模式。

MC_Home, MC_MoveRelative, MC_MoveAbsolute
运动控制指令 MC_Home、MC_MoveRelative 和 MC_MoveAbsolute  强制执行位置控制模式。

即使指令结束，位置控制也有效。

MC_Halt
运动控制指令 MC_Halt 在位置控制模式和非位置控制模式下执行。

位置控制的状态不会变更。

6.2.11.8 ErrorID 和 ErrorInfo（工艺对象 V6...V8）的列表 (S7-1200)

错误和 ErrorID 概览 (S7-1200)
下表列出了运动控制指令中指示的所有 ErrorID 和 ErrorInfo。除了错误原因，还列出了消除

错误的补救措施。
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根据错误响应，轴在停止时如果发生操作错误，将会停止轴。可能会出现以下错误响应：

• 取消启用

输出设定点 0，并取消启用。轴将根据驱动装置中的组态制动至停止状态。

• 通过急停斜坡功能进行停止

将中止处于激活状态的运动命令。轴将通过在“工艺对象 > 扩展参数 > 动态 > 急停斜坡

功能”(Technology object > Extended parameters > Dynamics > Emergency stop ramp) 中
组态的紧急减速度功能进行制动（没有任何加加速度的限制），并转入停止状态。

错误和 ErrorID 概览

错误 ErrorID
伴随轴停止的运行错误 (页 2995) 16#8000-16#8013
不伴随轴停止的运行错误 (页 3000) 16#8200-16#820C
块参数错误 (页 3003) 16#8400-16#8412
轴的组态错误 (页 3007) 16#8600-16#864B
命令表的组态错误 (页 3022) 16#8700-16#8704
内部错误 (页 3023) 16#8FF

ErrorID 16#8000-16#8013  (S7-1200)

伴随轴停止的运行错误

ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法 错误反应

16#8000 驱动器错误，丢失“驱动器就绪”信号 -
  16#000

1
- 使用指令“MC_Reset”确认错误；提

供驱动器信号；根据需要重新启动命

令
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法 错误反应

16#8001 已触发下限软限位开关 -
  16#000

E
已经以当前组态的减速度到达下限

软限位开关的位置

使用“MC_Reset”指令确认错误；使

用运动命令使轴沿正向移动，超出软

限位开关的范围16#000
F

已经以紧急减速度到达下限软限位

开关的位置

16#001
0

已经以紧急减速度超出下限软限位

开关的位置

取消启用

16#8002 已触发上限软限位开关 -
  16#000

E
已经以当前组态的减速度到达上限

软限位开关的位置

使用“MC_Reset”指令确认错误；使

用运动命令使轴沿负向移动，超出软

限位开关的范围16#000
F

已经以紧急减速度到达上限软限位

开关的位置

16#001
0

已经以紧急减速度超出上限软限位

开关的位置

取消启用

16#8003 已接近下限硬限位开关 通过 PTO (Pulse 
Train Output) 
的驱动器连接：

通过急停斜坡功

能进行停止

通过 
PROFIdrive/模
拟量输出进行驱

动装置连接：

取消启用

  16#000
E

已接近下限硬限位开关。轴以紧急

减速度停止。

（主动回原点期间，未找到回原点开

关）

使用指令“MC_Reset”确认已启用轴

的错误；使用运动命令使轴沿正向移

动，超出硬限位开关的范围。

16#8004 已接近上限硬限位开关 通过 PTO (Pulse 
Train Output) 
的驱动器连接：

通过急停斜坡功

能进行停止

通过 
PROFIdrive/模
拟量输出进行驱

动装置连接：

取消启用

  16#000
E

已接近上限硬限位开关。轴以紧急

减速度停止。

（主动回原点期间，未找到回原点开

关）

使用指令“MC_Reset”确认已启用轴

的错误；使用运动命令使轴沿负向移

动，超出硬限位开关的范围。
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法 错误反应

16#8005 PTO/HSC 已被另一个轴占用 -
  16#000

1
- 轴未正确组态：

更正 PTO (Pulse Train Output)/HSC 
(High Speed Counter) 的组态并将其

下载到控制器

多个轴将通过一个 PTO 运行：

另一个轴正在使用 PTO / HSC。如果

要控制当前轴，则必须使用

“MC_Power”Enable = FALSE 禁用另

一个轴。

（另请参见“使用具有相同 PTO 的多

个轴” (页 2980)）
16#8006 轴控制面板中发生通信错误 取消启用

  16#001
2

已超时 检查电缆连接，然后再次按下“手动

控制”(Manual control) 按钮。

16#8007 无法启用轴 -
 
 

16#002
5

正在重新启动 请等待，直到轴重新启动完成。

16#002
6

正在 RUN 模式下执行加载过程 请等待，直到加载过程完成。

16#8008 无效的移动方向 -
  16#002

E
不允许所选的运动方向。 • 调整运动方向，然后重新启动该

命令。

• 在工艺对象组态的“扩展参数 > 
机械”(Extended parameters > 
Mechanics) 下可调整允许的旋转

方向。重新启动作业。

16#002
F

不能将所选的运动方向反转。

16#8009 未找到参考开关/编码器零位标记 通过急停斜坡功

能进行停止  16#003
3

编码器的组态、硬件或安装或者回

原点开关中出现错误。

• 连接合适的设备。

• 检查设备 (I/O)。
• 比较 HW Config 中的组态和工艺

对象。
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法 错误反应

16#800A 编码器发出报警消息 取消启用

  16#000
1

- 检查设备的功能、连接和 I/O。

16#003
4

编码器中的硬件错误

16#003
5

编码器变脏

16#003
6

读取编码器绝对值时出错 将驱动装置中的编码器类型或编码器

参数 P979 与工艺对象的组态数据进

行比较。

16#003
7

监视编码器的零位标记 编码器报告零位标记监视错误

（Gx_XIST2 中的错误代码 0x0002，
请参见 PROFIdrive 配置文件）。

检查设备的电磁兼容性 (EMC)。
16#003
8

编码器已进入停止状态 • 有关错误原因，请查看所连接的

驱动装置或编码器。 
• 检查错误消息是否可能由驱动器

或编码器的调试操作触发。

16#004
0

PROFIdrive：总线上的编码器故障

（站故障）。

检查设备的功能、连接和 I/O。

16#800B 位置超出范围 取消启用

  16#003
9

正方向超出范围 使轴回到有效的实际值范围。

16#003
A

负方向超出范围

16#003
B

位置控制时钟周期中实际位置的改

变大于周期长度。

调整所用编码器的模数长度。
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法 错误反应

16#800C 驱动器发出报警消息 取消启用

  16#000
1

- 检查设备的功能、连接和 I/O。

在“调整”(Tuning) 对话框中，选择

较小的增益 (Kv)。16#003
C

PROFIdrive：驱动器信号“请求的

控制”故障。

16#003
D

PROFIdrive/模拟驱动器接口：驱动

器已关闭。

16#003
E

PROFIdrive：总线上的驱动器故障

（站故障）。

16#800D 超出了允许的跟随误差 取消启用

  16#000
1

- • 检查控制回路的组态。

• 检查编码器的信号方向。

• 检查跟随误差监控的组态。

16#800E 硬限位开关错误 取消启用

  16#004
2

激活硬限位开关的任意行进方向非

法

由于激活了硬限位开关，将禁用编程

的运动方向。

向相反方向缩回轴。

16#004
3

硬限位开关极性反转，无法任意行

进。

检查硬限位开关的机械组态。

16#004
4

两个硬限位开关均已启用，无法任

意行进

16#800F 目标范围发生错误 取消启用

  16#004
5

未达到目标范围 在定位容差时间内未达到目标范围。

• 检查定位监控的组态。

• 检查控制回路的组态。

16#004
6

再次离开目标范围 在 短停留时间内已离开目标范围。

• 检查定位监控的组态。

• 检查控制回路的组态。

16#8010 不是模数轴时，下限软限位开关的位置值大于上限软限位开关的位置值。取消启用

  16#000
1

- 更改软限位开关的位置。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 2999



ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法 错误反应

16#8011 速度逼近回原点开关/零标记等于 0。 取消启用

  16#000
A

值小于或等于 0。 逼近速度 > 选择 0

16#8012 用于设置回原点位置的回原点速度等于 0。 取消启用

  16#000
A

值小于或等于 0。 回原点速度 > 选择 0

16#8013 由于“CTRL_PTO”正在使用，轴不能占用 PTO。 取消启用

  16#000
1

- 在组态中选择另一个 PTO。

ErrorIDs 16#8200-16#820D (S7-1200)

不伴随轴停止的运行错误

ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8200 轴未启用

  16#000
1

- 启用轴；重新启动命令

16#8201 轴已由另一个“MC_Power”实例启用

  16#000
1

- 仅通过一个“MC_Power”实例启用轴

16#8202 已超出可同时执行的运动控制命令 大数量（通过 PTO (Pulse Train Output) 进行驱动装

置连接时， 多 200 条命令，通过 PROFIdrive/模拟量输出进行驱动装置连接时， 多 100 
条命令）

  16#000
1

- 减少并行激活命令数；重新启动命令

如果运动控制指令的参数“Busy”= TRUE，则说明命令已

激活。

16#8203 轴当前在“手动控制”模式（轴控制面板）下运行

  16#000
1

- 退出“手动控制”；重新启动命令

16#8204 轴未回原点
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
1

- 使用指令“MC_Home”使轴回原点；重新启动命令

16#8205 轴当前由用户程序控制（该错误仅显示在轴控制面板中）

  16#001
3

轴已在用户程序中启用 使用指令“MC_Power”禁用轴或者在轴控制面板中再次

选择“手动控制”(Manual control)
16#8206 工艺对象尚未启用

  16#000
1

- 使用指令“MC_Power”Enable = TRUE 启用轴或者在轴

控制面板中启用轴。

16#8207 作业被拒绝

  16#000
1

-  

16#001
6

主动回原点操作正在进行中；无法

启动其它类型的回原点操作。

等到主动回原点完成或通过运动命令（例如，

“MC_Halt”）中止主动回原点。

16#001
8

当轴正在主动或被动回原点时，不

能使用命令表进行移动。

一直等到直接地或被动回原点完成。

16#001
9

正在处理命令表时，轴不能主动或

被动回原点。

等到命令表完成或通过运动命令（例如，“MC_Halt”）
中止命令表。

16#005
2

指定的位置超出了数值限制。 在运动控制指令中输入有效的位置值。

16#005
3

轴处于斜坡上升状态。 等到轴准备就绪，可运行。

16#005
4

实际值无效 要执行“MC_Home”命令，实际值必须有效。

请检查实际值的状态。工艺对象 <轴名称>.
“StatusSensor.State”变量的值必须为 2（有效值）。

16#005
8

命令已在其它执行层使用。 只能通过“MC_Power”实例调用轴。

16#006
B

在非位置控制模式下不允许调用。 通过“MC_Power”(StartMode = 1) 在位置控制模式下启

用轴。

16#8208 大速度和启动/停止速度的速度差值无效

  16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8209 “轴”(Axis) 工艺对象的加速度值无效

  16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。

16#820A 无法重新启动轴

  16#001
3

轴已在用户程序中启用 使用“MC_Power”指令阻止轴；再次重新启动

16#002
7

轴当前在“手动控制”模式（轴控

制面板）下运行

退出“手动控制”；再次重新启动

16#002
C

轴未禁用。 禁用轴；重新启动命令

16#004
7

工艺对象未准备好重新启动。 重新下载项目。

16#004
8

不满足工艺对象的重新启动条件。 禁用工艺对象。

16#820B 无法执行命令表

  16#002
6

正在 RUN 模式下执行加载过程 请等待，直到加载过程完成。

16#820C 无组态可用

  16#000
1

- 内部错误

联系服务热线。

16#001
4

所选硬件由另一应用程序使用。

16#820D 工艺对象正在重启

  16#000
1

- 使用“MC_Reset”指令确认错误并重启作业（如有必要）
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ErrorID 16#8400-16#8412 (S7-1200)

块参数错误

ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8400 运动控制指令的“Position”参数值无效

  16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E12）

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

 

16#8401 运动控制指令的“Distance”参数值无效

  16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E12）

16#8402 运动控制指令的“Velocity”参数值无效

  16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
8

值大于组态的 大速度

16#000
9

值小于组态的启动/停止速度

16#002
4

值小于 0

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

16#8403 运动控制指令的“Direction”参数值无效
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；重新启动命令

16#8404 运动控制指令的“Mode”参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；重新启动命令

16#001
5

未组态主动/被动回原点 更正组态并将其下载到控制器；启用轴并重新启动命

令

16#001
7

即使已禁用硬限位开关，也会启用

到达硬限位开关后自动反向功能。

• 使用变量 <轴名称>.PositionLimits_HW.Active = 
TRUE 激活硬限位开关，并重新启动该命令。

• 更正组态并将其下载到控制器；启用轴并重新启动

命令

16#005
5

增量编码器的模式无效 需使用参数“Mode”= 0、1、2、3 启动增量编码器的回

原点操作。

16#005
6

绝对值编码器的模式无效 绝对值编码器无法执行被动和主动回原点操作

（“Mode”= 2、3）。

需使用参数“Mode”= 0、1 启动绝对值编码器的回原点

操作。

16#8405 运动控制指令的“StopMode”参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；再次启用轴

16#8406 不允许同时向前和向后点动。

  16#000
1

- 采取措施确保参数“JogForward”和“JogBackward”的信

号状态不会同时为 TRUE；重新启动命令。

16#8407 只有禁用激活的轴后，才允许使用指令“MC_Power”切换到另一个轴。

  16#000
1

- 禁用激活的轴；然后可以切换到其它轴并启用该轴。

16#8408 运动控制指令的“Axis”参数值无效

  16#001
A

指定的值与所需的工艺对象版本不

匹配

更正该值；重新启动命令

16#001
B

指定的值与所需的工艺对象类型不

匹配

16#001
C

指定的值不是运动控制工艺数据块

运动控制
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8409 运动控制指令的“CommandTable”参数值无效

  16#001
A

指定的值与所需的工艺对象版本不

匹配

更正该值；重新启动命令

16#001
B

指定的值与所需的工艺对象类型不

匹配

16#001
C

指定的值不是运动控制工艺数据块

16#840A 运动控制指令的“StartStep”参数值无效

  16#000
A

值小于或等于 0。 更正该值；重新启动命令

16#001
D

开始步进大于结束步进

16#001
E

值大于 32

16#840B 运动控制指令的“EndStep”参数值无效

  16#000
A

值小于或等于 0。 更正该值；重新启动命令

16#001
E

值大于 32

16#840C 运动控制指令的“RampUpTime”参数值无效

  16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
A

值小于或等于 0。

16#840D 运动控制指令的“RampDownTime”参数值无效

  16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
A

值小于或等于 0。

运动控制
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D

ErrorInf
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说明 解决方法

16#840E 运动控制指令的“EmergencyRampTime”参数值无效

  16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
A

值小于或等于 0。

16#840F 运动控制指令的“JerkTime”参数值无效

  16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
A

值小于或等于 0。

16#8410 运动控制指令的“Parameter”参数值无效

 
 

16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#002
8

VARIANT 指针“参数”和“值”的

数据类型不匹配。

使用适当的数据类型；重新启动命令。

16#002
9

VARIANT 指针“参数”并未指向工

艺对象的数据块。

更正 VARIANT 指针；重新启动命令

16#002
A

无法读取 VARIANT 指针“参数”

值。

更正 VARIANT 指针；重新启动命令

16#002
B

无法写入 VARIANT 指针“参数”

值。

更正 VARIANT 指针或值；重新启动命令

16#002
C

轴未禁用。 禁用轴；重新启动命令

16#8411 运动控制指令的“Value”参数值无效

运动控制
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使用工艺功能
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ErrorInf
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说明 解决方法

  16#000
2

值不是有效数字 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E12）  

16#8412 运动控制指令的“启动模式”(Start Mode) 参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；再次启用轴

错误 ID 16#8600-16#864B (S7-1200)

轴的组态错误

ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8600 脉冲发生器 (PTO) 的参数分配无效

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#001
4

所选硬件由另一应用程序使用。

16#8601 高速计数器 (HSC) 的参数分配无效

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#001
4

所选硬件由另一应用程序使用。

16#8602 “启用输出”的参数设置无效。

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#8603 “输入就绪”的参数设置无效。

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#8604 驱动装置每转脉冲数的值无效

运动控制
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D

ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
A

值小于或等于 0 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#8605 “电机每转的距离”无效

  16#000
2

值不是有效数字 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
A

值小于或等于 0

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8606 小速度无效

  16#000
2

值不是有效数字 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#000
3

值大于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#000
7

启动/停止速度大于 大速度

16#8607 “ 大速度”(maximum velocity) 值无效

  16#000
2

值不是有效数字 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#000
3

值大于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8608 “加速度”的值无效

运动控制
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令
16#000
3

值大于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8609 减速度无效

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令
16#000
3

值大于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#860A 紧急减速度无效

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令
16#000
3

值大于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#860B 下限限位开关的位置无效

运动控制
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D

ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令
16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E12）

16#003
0

软限位开关的下限位置值大于该软

限位开关的上限位置值

16#860C 上限软限位开关的位置无效

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令
16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E12）

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#860D 下限硬限位开关的地址无效。

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#000
C

下降沿的地址无效

16#000
D

上升沿的地址无效

16#860E 上限硬限位开关的地址无效。

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#000
C

下降沿的地址无效

16#000
D

上升沿的地址无效

16#860F “回原点位置偏移”的值无效

运动控制
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使用工艺功能
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ErrorInf
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说明 解决方法

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令
16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E12）

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8610 接近速度无效

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令
16#000
8

速度大于 大速度

16#000
9

速度小于启动/停止速度

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8611 回原点速度无效

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令
16#000
8

速度大于 大速度

16#000
9

速度小于启动/停止速度

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8612 回原点开关的地址无效

运动控制
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说明 解决方法

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#000
C

下降沿的地址无效

16#000
D

上升沿的地址无效

16#8613 即使未组态硬限位开关，也会启用到达硬限位开关后自动反向主动回原点。

  16#000
1

- • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8614 加加速度无效

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令
16#001
F

值大于 大加加速度值

16#002
0

值小于 小加加速度值

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8615 “测量单位”的值无效

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#8616 回原点开关的地址无效（自版本 V4 起为被动回原点）

  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8617 变量 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].ActiveHoming.Mode 的值无效

运动控制
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说明 解决方法

  16#001
1

所选值无效

（有效值：2 = 通过数字量输入回原

点）

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8618 变量 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].PassiveHoming.Mode 的值无效

  16#001
1

所选值无效

（有效值：2 = 通过数字量输入回原

点）

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8619 变量 <轴名称>.Actor.Type 的值无效

  16#001
1

所选值无效

（有效值：2 = 通过脉冲接口连接）

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#861A “允许的旋转方向”(Permitted direction of rotation) 值无效

  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令
16#002
D

方向输出关断时，不允许“双向”

操作。

16#861B 负载齿轮因数错误

  16#003
1

数值无效。 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#861C 通过增量编码器回原点的数据组合非法

  16#003
1

数值无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#861D 设置的编码器安装方式无效。<轴名称>.Sensor.Sensor[1].MountingMode 中的值无效

  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#861E 测量编码器轮周长的组态无效。<轴名称

>.Sensor.Sensor[1].Parameter.DistancePerRevolution 中的值无效

运动控制
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ErrorInf
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说明 解决方法

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#861F 组态的线性编码器精度错误。<轴名称>.Sensor.Sensor[1].Parameter.Resolution 中的值

无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8620 组态的 Gx_XIST1 高分辨率无效。<轴名称

>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist1 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8621 在 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist1 中设置的 Gx_XIST1 高精

度值与 PROFIdrive 参数 P979 中的设置不一致

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8622 <轴名称>.Actor.Interface.AddressIn 或 <轴名称>.Actor.Interface.AddressOut  中的值无

效

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#8623 变量 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].Type  中设置的值无效。

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#8624 设置的编码器系统无效。<轴名称>.Sensor.Sensor[1].System 中的值无效

  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8625 定位监控的参数错误。<轴名称>.PositioningMonitoring.MinDwellTime 中的值无效

运动控制
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说明 解决方法

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8626 定位监控的参数错误。<轴名称>.PositioningMonitoring.Window 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8627 PROFIdrive 接口组态的实际值错误。<轴名称>.Sensor.Sensor[1].Interface.AddressIn 或 
<轴名称>.Sensor.Sensor[1].Interface.AddressOut 中的值无效

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#8628 控制器数错误

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

控制回路的增益或预控制值错误。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令（<轴名称

>.PositionControl.Kv、<轴名称

>.PositionControl.Kpc）
16#8629 停止信号的限值错误。<轴名称>.StandStillSignal.VelocityThreshold 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#862A 定位监控的参数错误。<轴名称>.PositioningMonitoring.ToleranceTime 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#862B PROFIBUS 参数化不一致；Ti 和 To 的总和大于一个 DP 周期

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#862C 停止监视的参数错误。<轴名称>.StandStillSignal.MinDwellTime 中的值无效

运动控制
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说明 解决方法

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#862D 跟随误差监控的参数错误。<轴名称>.FollowingError.MinValue 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#862E <轴名称>.Modulo.Length  中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#862F <轴名称>.Modulo.StartValue  中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8630 <轴名称>.Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed  中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8631 设置的 Gx_XIST2 高分辨率无效。<轴名称

>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist2 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8632 可确定的编码器精度值无效。<轴名称

>.Sensor.Sensor[1].Parameter.DeterminableRevolutions 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

运动控制
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16#8634 跟随误差监控的参数错误。<轴名称>.FollowingError.MaxValue 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8635 跟随误差监控的参数错误。<轴名称>.FollowingError.MinVelocity 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8636 控制器因数不正确。<轴名称>.PositionControl.Kpc 中预控制因数的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令“MC_Reset”确认错

误并视需要重新启动命令

16#8637 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].Interface.Type  中的值无效

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#8638 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].Interface.HSC  中的值无效

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#8639 驱动装置错误

  16#004
9

设备组态错误 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#004
A

工艺需要一个更小的伺服周期 内部系统错误。

检查项目的一致性并将项目重新加载到控制器中。

16#004
B

斜坡上升过程中未初始化设备驱动

程序。

要启用工艺对象，必须完成执行器驱动程序的初始化。

请稍后再执行该命令。

16#006
F

不允许多次使用不同轴的地址。 检查该 CPU 中所有的轴，查看相同驱动装置是否多次

使用、驱动装置地址与 IO 地址是否相同，或者 IO 地
址是否重叠。减少轴的使用次数。

16#863A 与驱动装置的通信错误

运动控制
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  16#004
C

设备组态错误 • 连接合适的设备。 
• 检查设备 (I/O)。 
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对象。

16#004
D

设备驱动程序需要一个更小的伺服

时钟。

• 连接合适的设备。 
• 检查设备 (I/O)。 
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对象。

16#004
E

与设备进行内部通信时发生错误 检查项目的一致性并将项目重新加载到控制器中。

16#863B 编码器中的错误

  16#004
9

设备组态错误 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”再
次启用轴

16#004
A

工艺需要一个更小的伺服周期 内部系统错误。

检查项目的一致性并将项目重新加载到控制器中。

16#004
B

斜坡上升过程中未初始化设备驱动

程序。

要启用工艺对象，必须完成执行器驱动程序的初始化。

请稍后再执行该命令。

16#006
F

不允许多次使用不同轴的地址。 检查该 CPU 中所有的轴，查看相同驱动装置是否多次

使用、驱动装置地址与 IO 地址是否相同，或者 IO 地
址是否重叠。减少轴的使用次数。

16#863C 与编码器的通信错误

  16#004
C

设备组态错误 • 连接合适的设备。 
• 检查设备 (I/O)。 
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对象。

16#004
D

设备驱动程序需要一个更小的伺服

时钟。

• 连接合适的设备。 
• 检查设备 (I/O)。 
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对象。

16#004
E

与设备进行内部通信时发生错误 检查项目的一致性并将项目重新加载到控制器中。

16#863D 与设备（驱动装置或编码器）的通信错误

运动控制
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说明 解决方法

  16#004
F

请求的逻辑地址无效。 • 连接合适的设备。 
• 检查设备 (I/O)。 
• 检查 HW Config 中的拓扑组态。 
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对象。

16#005
0

请求的逻辑输入地址无效。

16#005
1

请求的逻辑输出地址无效。

16#863E 变量“ControlPanel.Input.TimeOut”的值   无效（轴控制面板）

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

更正工艺对象 <轴名称>.ControlPanel.Input.TimeOut 
的变量值。

以毫秒为单位指定该值。

16#863F <轴名称>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed  中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

将驱动装置和工艺对象组态中的参考值更正为 
Actuator.MaxSpeed/2。 
对于模拟量驱动装置接口，将驱动装置和工艺对象组

态中的参考值更正为 Actuator.MaxSpeed/1.17。
16#8640 自动传送设备中的驱动装置参数时出错

运动控制
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说明 解决方法

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

更正值。

16#005
9

该设备未分配给任何 SINAMICS 驱
动装置或不支持调整所需的服务。

禁用自动传送设备中的编码器参数。 
完成轴组态中的所需参数，并重装加载到设备中的轴

组态。16#005
A

由于资源不足，取消自动传送参数。

16#005
B

只有设备直接连接到 I/O 区域时，

才自动传送参数。

16#005
C

大速度 (p1082)：参数不存在，

或者参数值无法读取或超出允许的

限值范围。硬件发出了错误信号，

因此参数的读取过程已中止。

检查原因。如果用户不能删除原因，请禁用自动传送

设备中的参数。完成轴组态中的所需参数，并重装加

载到设备中的轴组态。

16#005
D

大力矩/力 (p1520)：参数不存

在，或者参数值无法读取或超出允

许的限值范围。硬件发出了错误信

号，因此参数的读取过程已中止。

16#005
E

大力矩/力 (p1521)：参数不存

在，或者参数值无法读取或超出允

许的限值范围。硬件发出了错误信

号，因此参数的读取过程已中止。

16#005
F

高精度扭矩/力矩限值 (p1544)参数

不存在，或者参数值无法读取或超

出允许的限值范围。硬件发出了错

误信号，因此参数的读取过程已中

止。

16#006
0

额定速度 (p2000)：参数不存在，

或者参数值无法读取或超出允许的

限值范围。硬件发出了错误信号，

因此参数的读取过程已中止。

16#006
1

额定力矩/力 (p2003)：参数不存

在，或者参数值无法读取或超出允

许的限值范围。硬件发出了错误信

号，因此参数的读取过程已中止。

16#007
0

该参数从此设备中无法读取： 检查与该设备的通信连接。

运动控制
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16#8641 自动传送设备中的编码器参数出错

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

更正值。

16#005
9

该设备未分配给任何 SINAMICS 驱
动装置或不支持调整所需的服务。

禁用自动传送设备中的编码器参数。完成轴组态中的

所需参数，并重装加载到设备中的轴组态。

16#005
A

由于资源不足，取消自动传送参数。

16#005
B

只有设备直接连接到 I/O 区域时，

才自动传送参数。

16#006
2

编码器系统 (r0979[1/11].0)：参数

不存在，或者参数值无法读取或超

出允许的限值范围。硬件发出了错

误信号，因此参数的读取过程已中

止。

检查原因。如果用户不能删除原因，请禁用自动传送

设备中的参数。完成轴组态中的所需参数，并重装加

载到设备中的轴组态。

16#006
3

编码器精度 (r0979[2/12])：参数不

存在，或者参数值无法读取或超出

允许的限值范围。硬件发出了错误

信号，因此参数的读取过程已中止。

16#006
4

编码器高精度 Gx_XIST1 
(r0979[3/13])：参数不存在，或者

参数值无法读取或超出允许的限值

范围。硬件发出了错误信号，因此

参数的读取过程已中止。

16#006
5

编码器高精度 Gx_XIST2 
(r0979[4/14])：参数不存在，或者

参数值无法读取或超出允许的限值

范围。硬件发出了错误信号，因此

参数的读取过程已中止。

16#006
6

可确定的编码器转数 
(r0979[5/15])：参数不存在，或者

参数值无法读取或超出允许的限值

范围。硬件发出了错误信号，因此

参数的读取过程已中止。

16#007
0

该参数从此设备中无法读取： 检查与该设备的通信连接。
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8646 <轴名称>.Sensor.Interface.Number 中的值无效。

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有

效的数字范围。

修正值，并将组态装载到设备中。 

16#8647 PTO 轴不支持仿真

  16#000
1

- 禁用仿真

16#864A Actor.PTOSliceTime 中的值无效（V7 及以上版本）

  16#006
D

值大于 20 ms 修正值，并将组态装载到设备中。

  16#006
E

值小于 2 ms

16#864B BehaviourGx_XIST1 （V7 或更高版本）的值无效

  16#000
1

- 修正值，并将组态装载到设备中。

ErrorID 16#8700-16#8704 (S7-1200)

命令表的组态错误

ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8700 命令表中“命令类型”(command type) 的值无效。

  16#000
1

- • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动命令

16#8701 命令表中“位置/行进路径”(Position/travel path) 的值无效

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动命令16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E12）

16#8702 命令表中的速度无效
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ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动命令16#000
8

值大于组态的 大速度

16#000
9

值小于组态的启动/停止速度

16#8703 命令表中的持续时间无效

  16#000
2

值不是有效数字 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动命令16#002
1

值大于 64800 s

16#002
2

值小于 0.001 s

16#8704 命令表中“下一步”(Next step) 的值无效。

  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令“MC_Power”
再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动命令16#002
3

该命令不允许命令转换

ErrorID 16#8FF (S7-1200)

内部错误

ErrorI
D

ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8FFF 内部错误

  16#F0*
*

- CPU 的断电和上电

如果这样做无效，则联系客户支持。准备好以下信息：

• ErrorID
• ErrorInfo
• 诊断缓冲区条目
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6.2.11.9 定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (S7-1200)

图例 (S7-1200)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 起始值

（变量的值范围 - 小值到 大值）

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。

访问 在用户程序中访问该变量：

OPR Openness 应用程序可对该变量进行读访问。

OPRW Openness 应用程序可对该变量进行读写访问。

R 在用户程序和 HMI 中，可读取该变量。

RCCP 该变量可在用户程序和 HMI 中读取，并在每个周期控制点处进行更新。

RP 该变量可通过运动控制指令“MC_ReadParam”进行读取。相应变量的当前值将在命

令启动时确定。

RW 在用户程序和 HMI 中，可读写该变量。该变量可通过运动控制指令

“MC_WriteParam”进行写入。

WP 与驱动装置连接无关：如果该轴已禁用 (MC_Power.Status = FALSE)，则可使用运

动控制指令“MC_WriteParam”对该变量进行写入操作。 
WP_PD 通过 PROFIdrive/模拟量输出进行驱动装置连接：如果该轴已禁用 

(MC_Power.Status = FALSE)，则可使用运动控制指令“MC_WriteParam”对该变量进

行写入操作。

WP_PTO 通过 PTO 进行驱动装置连接：如果该轴已禁用 (MC_Power.Status = FALSE)，则可

使用运动控制指令“MC_WriteParam”对该变量进行写入操作。

- 该变量不能在用户程序中使用。
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W 工艺数据块中更改的有效性

1 通过 PTO 进行驱动装置连接：在轴激活、禁用或已启用时

2 通过 PTO 进行驱动装置连接：轴启用时

5 通过 PTO 进行驱动装置连接：下一次启动 MC_MoveAbsolute、
MC_MoveRelative、MC_MoveVelocity、MC_MoveJog、MC_Halt、
MC_CommandTable 或激活的 MC_Home 命令时 (Mode = 3)

6 通过 PTO 进行驱动装置连接：MC_MoveJog 命令停止时

7 通过 PTO 进行驱动装置连接：启动被动回原地命令时

8 通过 PTO 进行驱动装置连接：启动主动回原地命令时

9 重新启动工艺对象时

10 通过 PROFIdrive/模拟量输出进行驱动装置连接：下一次调用 MC-Interpolator 
[OB92] 时

说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。  

说明

使用“WRIT_DBL”保存更改

CPU 掉电、启停或工艺对象重启时，在运行期间对工艺对象组态变量所做的更改将会丢失。   
如果想要在 CPU 掉电、启停或者工艺对象重启之后，对工艺数据块所做的更改仍然保留，则

必须使用扩展指令“WRIT_DBL”将这些更改写入装载存储器的起始值中。

说明

无法在 RAM 中更改的带“WRIT_DBL”的变量更改

工艺对象的某些组态变量无法在运行期间更改。这些变量不能直接写入（数据块访问），也

不能使用 MC_WriteParam 进行更改。 
要更改这些组态变量，请使用扩展指令“WRIT_DBL”更改装载存储器中的值。

使用 MC_Reset（重新启动 = TRUE）重启工艺对象以启用更改。

说明

使用“READ_DBL”访问

只能通过工艺数据块中的指令 READ_DBL 将标识为 RW 的参数从装载存储器应用到工作存储

器。
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位置值和速度值变量 V6 及以上版本 (S7-1200)
该变量结构中包含有轴的位置与速度的设定值和实际值。

变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Position REAL 0.0
（-9.0E15 到 

9.0E15）

RCCP、
PR、ORP

- 轴的位置设定值

（用组态的测量单位表示）

如果轴未归位，则该变量指示的是相对于轴启用

位置的位置值。

Openness 中的名称：Position
Velocity REAL 0.0 RCCP、

PR、ORP
- 轴的速度设定值

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：Velocity
ActualPosition REAL 0.0

（-9.0E15 到 
9.0E15）

RCCP、
PR、ORP

- 轴的实际位置

（用组态的测量单位表示）

如果轴未回原点，则该变量将指示相对于轴启用

位置的位置值。

Openness 中的名称：ActualPosition
ActualVelocity REAL 0.0

（-9.0E15 到 
9.0E15）

RCCP、
PR、ORP

- 轴的实际速度

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：ActualVelocity

参见

运动状态 (页 2977)
定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

仿真变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Simulation.Mode 中包含有仿真模式。
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Simulation.          
  Mode UDINT 0

（0 到 1）
R
OPRW

-
2
、

9

仿真模式

Openness 中的名称：

Simulation.Mode
0 无仿真，正常运行

1 仿真模式

在仿真模式下，无需实际驱动器即可在 
CPU 中仿真轴。

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

执行器变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Actor.<变量名称> 中包含有驱动装置参数。
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Actor. STRUCT       TO_Struct_Actor

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

3028 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  Type DINT 2
（0 到 2）

R
OPRW

- Openness 中的名称：

Actor.Type
定位轴工艺对象 V5 及更高版本：

0 0 = 驱动装置通过一个模拟量输出进行连

接。轴的所有运动均在位置控制下进行。

1 驱动装置通过 PROFIdrive 报文进行连

接。轴的所有运动均在位置控制下进

行。 
2 驱动装置通过一个脉冲接口进行连接。

定位轴工艺对象 V4：
2 驱动装置通过一个脉冲接口进行连接。

InverseDirection BOOL FALSE R
WP_PTO
OPRW

-
2

Openness 中的名称：

Actor.InverseDirection
FALSE 方向未反转。

TRUE 方向已反转。

DirectionMode INT 0
（0 到 2）

R
WP_PTO
OPRW

-
2

允许的旋转方向

Openness 中的名称：

Actor.DirectionMode
0 双向

1 正方向

2 负方向

DataAdaption DINT 0
（0 到 1）

R
OPRW

- Openness 中的名称：

Actor.DataAdaption
0 清除“运行时自动应用驱动值（在

线）”(Automatically apply drive values 
at runtime (online)) 复选框。

1 选中“运行时自动应用驱动值（在

线）”(Automatically apply drive values 
at runtime (online)) 复选框。

Actor.DataAdapt
ionOffline*

BOOL - OPRW - （V7 或更高版本）

Openness 中的名称：

Actor.DataAdaptionOffline
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

FALSE 清除选项“组态时自动应用驱动值（离

线）”(Automatically apply drive values 
during configuration (offline))。

TRUE 选中选项“组态时自动应用驱动值（离

线）”(Automatically apply drive values 
during configuration (offline))。

PTOSliceTime INT 2...20 R
WP_PTO
OPRW

2 PTO（脉冲串输出）的段时间，单位为 ms（V7 或
更高版本）

运动控制命令分为多段，不能在段末尾更改。段

时间是段的持续时间，因此会影响运动控制指令

的超驰响应。

Openness 中的名称：

Actor.PTOSliceTime
Interface. STRUCT       TO_Struct_ActorInterface
  AddressIn. VREF - - - PROFIdrive 报文的输入地址（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.AddressIn.AREA
DB_NUMBE
R

UINT - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.AddressIn.DB_NUMBER
OFFSET UDINT - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.AddressIn.OFFSET
RID DWORD - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.AddressIn.RID
ProfiDriveIn* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.ProfiDriveIn
有效输入地址（包含在报文中）

有效变量名

AddressOut. VREF - - - PROFIdrive 报文的输出地址（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.AddressOut.AREA
DB_NUMBE
R

UINT - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.AddressOut.DB_NUMBER
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

OFFSET UDINT - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.AddressOut.OFFSET
RID DWORD - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.AddressOut.RID
ProfiDriveOut* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.ProfiDriveOut
有效输出地址（包含在报文中）

有效变量名

DataBlock* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.DataBlock
有效数据块地址：

Analog* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.Analog
有效模拟量输出、有效数据块地址、有效变量名

DataConnecti
on*

INT 0
（0 到 1）

OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.DataConnection
0 驱动装置

1 数据块

EnableDriveO
utput

VREF - - - 使能输出（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.DriveReadyOutput.AREA
DB_NUMBE
R

UINT - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.DriveReadyOutput.DB_NUMBER
OFFSET UDINT - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.DriveReadyOutput.OFFSET
RID DWORD - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.DriveReadyOutput.RID
EnableDriveO
utput*

STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.EnableDriveOutput
有效输入、有效输出、有效存储器地址、有效变

量名
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

DriveReadyInp
ut

VREF - - - 输入就绪（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.DriveReadyInput.AREA
DB_NUMBE
R

UINT - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.DriveReadyInput.DB_NUMBER
OFFSET UDINT - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.DriveReadyInput.OFFSET
RID DWORD - OPR - Openness 中的名称：

Actor.Interface.DriveReadyInput.RID
DriveReadyInp
ut*

STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.DriveReadyInput
有效输入、有效输出、有效存储器地址、有效变

量名

PTO DWORD 0 OPR - 脉冲输出（内部参数）

PTO* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.PTO
0 Pulse_1
1 Pulse_2
2 Pulse_3
3 Pulse_4

PTO_OutputA
*

STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.PTO_OutputA
有效输入地址、有效变量名

仅支持板载 CPU 或信号板地址。

PTO_OutputB
Enable*

BOOL   OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.PTO_OutputBEnable
仅 PTO_SignalType = 2 时可用

FALSE 禁用输出 B。
TRUE 启用输出 B。

PTO_OutputB
*

STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.PTO_OutputB
有效输入地址、有效变量名
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

仅支持板载 CPU 或信号板地址。

PTO_SignalTyp
e*

INT （2 到 5） OPRW - Openness 中的名称：

_Actor.Interface.PTO_SignalType
2 脉冲 A 和方向 B
3 时钟增加 A 和时钟减少 B
4 A/B 相移

5 A/B 相移，四相位

DriveParameter. STRUCT       TO_Struct_ActorDriveParameter
  ReferenceSpe

ed
REAL 3000.0 R

OPRW
- 驱动装置速度设定值 (NSET) 的参考值 (100 %)

速度设定值在 PROFIdrive 报文以从 -200% 到 
200%“ReferenceSpeed”的标准值的形式来传输。

通过模拟量输出指定设定值时，只要驱动装置允

许，模拟量输出的操作范围可为 -117 % 到 117 %。

Openness 中的名称：

Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed
MaxSpeed REAL 3000.0 R

OPRW
- 驱动装置速度设定值 (NSET) 的 大值

(PROFIdrive: MaxSpeed ≤ 2 × ReferenceSpeed
模拟量设定值：MaxSpeed ≤ 1.17 × 
ReferenceSpeed)
Openness 中的名称：

Actor.DriveParameter.MaxSpeed
PulsesPerDrive
Revolution

DINT 1000
（1 到 
214748364
8）

R
WP_PTO
OPRW

-
2

电机每转的脉冲数

Openness 中的名称：

Actor.DriveParameter.PulsesPerDriveRevolution

*) 适用于 Openness

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)
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Sensor[1] 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Sensor[1].<变量名称> 中包含有编码器参数。
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Sensor[1]. STRUCT       ARRAY[1..1] TO_Struct_Sensor
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  Type DINT 0
（0 到 1）

R、
OPRW

- 编码器类型（内部参数）

Openness 中的名称：

Sensor[1].Type
0 增量式

1 绝对式

InverseDirection BOOL FALSE R、
OPRW

- 对实际值取反

Openness 中的名称：

Sensor[1].InverseDirection
FALSE 实际值不取反

TRUE 实际值已取反 
System DINT 1

（0 到 1）
R、
OPRW

- 编码器系统

Openness 中的名称：

Sensor[1].System
0 线性编码器

1 旋转编码器

MountingMode DINT 0
（0 到 2）

R、
OPRW

- 编码器的安装方式

Openness 中的名称：

Sensor[1].MountingMode
0 在电机轴上

2 外部测量系统

DataAdaption DINT 0
（0 到 1）

R、
OPRW

- Openness 中的名称：

Sensor[1].DataAdaption
0 禁用复选框“运行时自动应用编码器值

（在线）”(Automatically apply drive 
values at runtime (online))。

1 启用复选框“运行时自动应用编码器值

（在线）”(Automatically apply drive 
values at runtime (online))。

Sensor.DataAda
ptionOffline*

BOOL - OPRW - （V7 或更高版本）

Openness 中的名称：

_Sensor.DataAdaptionOffline

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

FALSE 清除“组态时自动应用编码器值（离

线）”(Automatically apply encoder 
values during configuration (offline)) 选
项。

TRUE 选择“组态时自动应用编码器值（离

线）”(Automatically apply encoder 
values during configuration (offline)) 选
项。

Interface. STRUCT       TO_Struct_SensorInterface
  Type DINT 4

（0 到 4）
OPR - 编码器连接（内部参数）

Openness 中的名称：

Sensor[1].Interface.Type
0 PROFINET 上的 PROFIdrive 编码器

1 工艺模块 (TM) 上的编码器

2 驱动装置上的编码器

4 高速计数器上的编码器

AddressIn. VREF - - - PROFIdrive 报文的输入地址（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].Interface.AddressIn.AREA
DB_NUMBE
R

UINT - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].Interface.AddressIn.DB_NUMBER
OFFSET UDINT - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].Interface.AddressIn.OFFSET
RID DWORD - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].Interface.AddressIn.RID
ProfiDriveIn* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].Interface.ProfiDriveIn
有效输入地址（包含在报文中）

有效变量名

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

AddressOut. VREF - - - PROFIdrive 报文的输出地址（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].Interface.AddressOut.AREA
DB_NUMBE
R

UINT - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].Interface.AddressOut.DB_NUMBER
OFFSET UDINT - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].Interface.AddressOut.OFFSET
RID DWORD - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].Interface.AddressOut.RID
ProfiDriveOut* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].Interface.ProfiDriveOut
有效输出地址（包含在报文中）

有效变量名

DataBlock* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].Interface.DataBlock
有效数据块地址：

DataConnecti
on*

UDINT （0 到 1） OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].Interface.DataConnection
0 编码器

1 数据块

EncoderConn
ection*

INT （4 到 7） OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].Interface.EncoderConnection
4 高速计数器 (HSC) 上的编码器

7 PROFIBUS/PROFINET 上的编码器

Number UDINT 1 OPRW - 编码器编号

Openness 中的名称：

Sensor[1].Interface.Number
HSC DWORD 0 OPR - 编码器传送实际值的高速计数器（内部参数）

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

HSC* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].Interface.HSC
硬件配置中快速计数器的名称。

HSC_Operatin
gMode*

INT （1 到 3） OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].Interface.HSC_OperatingMode
1 双相

2 A/B 计数器

3 A/B 计数器，四相位

HSC_InputA* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].Interface.HSC_InputA
有效输入地址、有效变量名

HSC.InputB* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].Interface.HSC.InputB
有效输入地址、有效变量名

Parameter. STRUCT       TO_Struct_SensorParameter
  Resolution REAL 0.001

（-1.0E12 到 
1.0E12）

R、
OPRW

- 线性编码器的精度（两个编码器脉冲之间的偏移

值）

Openness 中的名称：

Sensor[1].Parameter.Resolution
StepsPerRevol
ution

UDINT 2048
（1 到 
8388608）

R、
OPRW

- 编码器每转的增量数

Openness 中的名称：

Sensor[1].Parameter.StepsPerRevolution
FineResolutio
nXist1

UDINT 11
（0 到 31）

R、
OPRW

- 高精度的位数 Gx_XIST1（周期性实际编码器值）

Openness 中的名称：

Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist1
FineResolutio
nXist2

UDINT 9
（0 到 31）

R、
OPRW

- 高精度的位数 Gx_XIST2（编码器的绝对值）

Openness 中的名称：

Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist2
Determinable
Revolutions

UDINT 1
（0 到 
8388608）

R、
OPRW

- 多圈绝对值编码器的差动转数

Openness 中的名称：

Sensor[1].Parameter.DeterminableRevolutions
0 增量式编码器

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

1 单回绝对值编码器

DistancePerRe
volution

REAL 100.0
（0.0 到 
1.0E12）

R、
OPRW

- 外部安装的编码器每转的加载距离

Openness 中的名称：

Sensor[1].Parameter.DistancePerRevolution
BehaviorGx_XI
ST1

DINT 1
（0 到 1）

R、
OPRW

- 估算位 Gx_XIST1 （V7 或更高版本）

0 基于编码器分辨率占用的位数。

1 估算编码器值的所有 32 位
ActiveHoming. STRUCT       TO_Struct_SensorActiveHoming
  Mode DINT 2

（0 到 2）
R、
WP_PTO
、OPRW

-
2

主动回原点模式

Openness 中的名称：

Sensor[1].ActiveHoming.Mode
定位轴工艺对象 V5 及更高版本：

0 基于 PROFIdrive 报文的零位标记（非 
PTO）

1 基于 PROFIdrive 报文和接近开关的零位

标记（非 PTO）

2 通过数字量输入回原点

定位轴工艺对象 V4：
2 通过数字量输入回原点

SideInput BOOL FALSE RW、

WP、
OPRW

1
、 
8
、

10

主动回原点过程中，轴回原点时所到达的回原点

开关端

Openness 中的名称：

Sensor[1].ActiveHoming.SideInput
FALSE 下侧

TRUE 上侧

DigitalInputAd
dress.

VREF - - - 回原点开关的符号化输入地址（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].ActiveHoming.DigitalInputAddress.A
REA

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

DB_NUMBE
R

UINT - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].ActiveHoming.DigitalInputAddress.D
B_NUMBER

OFFSET UDINT - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].ActiveHoming.DigitalInputAddress.O
FFSET

RID DWORD - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].ActiveHoming.DigitalInputAddress.RI
D

DigitalInput* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].ActiveHoming.DigitalInput
有效输入地址、有效变量名

HomePosition
Offset

REAL 0.0
（-1.0E12 到 

1.0E12）

RW、

WP、
OPRW

1
、 
8
、

10

原地位置偏移值（主动回原点）

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

Sensor[1].ActiveHoming.HomePositionOffset

SwitchLevel BOOL TRUE RW、

WP、
OPRW

1
、 
8
、

10

选择到达回原点开关时 CPU 输入端的信号电平

Openness 中的名称：

Sensor[1].ActiveHoming.SwitchLevel
FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高启用）

PassiveHoming. STRUCT       TO_Struct_SensorPassiveHoming
  DigitalInputAd

dress.
VREF - - - 回原点开关的符号化输入地址（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.DigitalInputAddress.
AREA

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

DB_NUMBE
R

UINT - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.DigitalInputAddress.
DB_NUMBER

OFFSET UDINT - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.DigitalInputAddress.
OFFSET

RID DWORD - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.DigitalInputAddress.
RID

Mode DINT 2
（0 到 2）

R
WP_PTO
OPRW

-
2

被动回原点模式

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.Mode
定位轴工艺对象 V5 及更高版本：

0 基于 PROFIdrive 报文的零位标记（非 
PTO）

1 基于 PROFIdrive 报文和接近开关的零位

标记（非 PTO）

2 通过数字量输入回原点

定位轴工艺对象 V4：
2 通过数字量输入回原点

SideInput BOOL FALSE RW、

WP、
OPRW

1
、

7
、

10

被动回原点过程中，轴回原点时所到达的回原点

开关端

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.SideInput
FALSE 下侧

TRUE 上侧

DigitalInputAd
dress.

VREF - - - 回原点开关的符号化输入地址（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - 内部参数

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.DigitalInputAddress.
AREA

DB_NUMBE
R

UINT - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.DigitalInputAddress.
DB_NUMBER

OFFSET UDINT - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.DigitalInputAddress.
OFFSET

RID DWORD - OPR - 内部参数

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.DigitalInputAddress.
RID

DigitalInput* STRING   OPRW - Openness 中的名称：

_Sensor[1].PassiveHoming.DigitalInput
有效输入地址、有效变量名

SwitchLevel BOOL TRUE RW、

WP、
OPRW

1
、

7
、

10

选择到达回原点开关时 CPU 输入端的电平

Openness 中的名称：

Sensor[1].PassiveHoming.SwitchLevel
FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高启用）

*) 适用于 Openness

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

单位变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Units.LengthUnit 中包含有为参数组态的测量单位。
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Units. STRUCT       TO_Struct_Units
  LengthUnit INT 1013

（-32768 到 
32767）

R
WP_PTO
OPRW

-
2

为参数组态的测量单位

Openness 中的名称：

Units.LengthUnit
-1 脉冲

1005 °
1010 m
1013 mm
1018 ft
1019 in

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

机械变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Mechanics.LeadScrew 中包含有电机每转的行进距离。

变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Mechanics. STRUCT       TO_Struct_Mechanics
  LeadScrew REAL 10.0

（-1.0E12 到 
1.0E12）

R、
WP_PTO
、OPRW

- 每转的距离

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

Mechanics.LeadScrew

运动控制
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参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

Modulo 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Modulo.<变量名称> 中包含有模数设置。

变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Modulo. STRUCT       TO_Struct_Modulo
  Enable BOOL FALSE R、

OPRW
- Openness 中的名称：

Modulo.Enable
FALSE 模数转换已禁用

TRUE 模数转换已启用

启用模数转换时，应对模数长度 > 0.0 进行检查

Length REAL 360.0
（0.001 到 
1.0E12）

R、
OPRW

- 模数长度

Openness 中的名称：

Modulo.Length
StartValue REAL 0.0

（-1.0E12 到 
1.0E12）

R、
OPRW

- 模数起始值

Openness 中的名称：

Modulo.StartValue

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

DynamicLimits 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.DynamicLimits.<变量名称> 中包含有动态限值组态。
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

DynamicLimits. STRUCT       TO_Struct_DynamicLimits
  MaxVelocity REAL 250.0 R

WP_PTO
OPRW

-
2

轴的 大速度

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

DynamicLimits.MaxVelocity
MinVelocity REAL 10.0 R

WP_PTO
OPRW

-
2

轴的启动/停止速度

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

DynamicLimits.MinVelocity

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

DynamicDefaults（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.DynamicDefaults.<变量名称> 中包含有动态默认值组态。
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

DynamicDefaults. STRUCT       TO_Struct_DynamicDefaults
  Acceleration REAL 48.0

（0.0 到 
1.0E12）

RW、

WP、
OPRW

5
、

6
、

10

轴加速度的默认设置

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

DynamicDefaults.Acceleration

Deceleration REAL 48.0
（0.0 到 
1.0E12）

RW、

WP、
OPRW

5
、

6
、

10

轴的默认减速度

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

DynamicDefaults.Deceleration

Jerk REAL 192.0
（0.0 到 
1.0E12）

RW、

WP、
OPRW

5
、

10

轴斜坡加速和减速过程中的加加速度默认设置

（用组态的测量单位表示）

所组态的加加速度大于 0.00004 mm/s² 时，激活

加加速度。

Openness 中的名称：

DynamicDefaults.Jerk
EmergencyDecel
eration

REAL 120.0
（0.0 到 
1.0E12）

RW、

WP、
OPRW

1
、

5
、

6
、

10

轴的急停减速度

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

DynamicDefaults.EmergencyDeceleration

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)
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PositionLimits_SW 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.PositionLimits_SW.<变量名称> 中包含有软限位开关的定位监视组态。软

限位开关用于限制定位轴的操作范围。

变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

PositionLimits_SW. STRUCT       TO_Struct_PositionLimitsSW
  Active BOOL FALSE RW、

WP、
OPRW

1
、

5
、

6
、

10

Openness 中的名称：

PositionLimits_SW.Active
FALSE 软限位开关取消激活。

TRUE 软限位开关激活。

MinPosition REAL -10000.0
（-1.0E12 到 

1.0E12）

RW、

WP、
OPRW

1
、

5
、

6
、

10

软限位开关下限的位置 
（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

PositionLimits_SW.MinPosition

MaxPosition REAL 10000.0
（-1.0E12 到 

1.0E12）

RW、

WP、
OPRW

1
、

5
、

6
、

10

软限位开关的上限位置

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

PositionLimits_SW.MaxPosition

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)
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PositionLimits_HW 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.PositionLimits_HW.<变量名称> 中包含有硬限位开关的定位监视组态。

硬限位开关用于限制定位轴的行进范围。
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6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3049



变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

PositionLimits_HW
.

STRUCT       TO_Struct_PositionLimitsHW
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  Active BOOL FALSE RW、

WP、
OPRW

1
、

5
、

6
、

10

Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.Active
FALSE 硬限位开关取消激活。

TRUE 硬限位开关激活。

MinSwitchLevel BOOL FALSE RW
WP_PTO

-
2

选择到达硬限位开关下限时 CPU 输入端的信号电

平

Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.MinSwitchLevel
FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高启用）

MinSwitchAddre
ss.

VREF - - - 硬限位开关下限的符号化输入地址（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.MinSwitchAddress.AREA
DB_NUMBER USHOR

T
- OPR - Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.MinSwitchAddress.DB_NUM
BER

OFFSET UINT - OPR - Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.MinSwitchAddress.OFFSET
RID UINT - OPR - Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.MinSwitchAddress.RID
MinSwitch* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_PositionLimits_HW.MinSwitch
有效输入地址、有效变量名

MaxSwitchLevel BOOL FALSE RW
WP_PTO

-
2

选择到达硬限位开关上限时 CPU 输入端的信号电

平

Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.MaxSwitchLevel
FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高启用）

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

MaxSwitchAddr
ess.

VREF - - - 硬限位开关上限的输入地址（内部参数）

  AREA BYTE - OPR - Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.MaxSwitchAddress.AREA
DB_NUMBER USHOR

T
- OPR - Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.MaxSwitchAddress.DB_NUM
BER

OFFSET UINT - OPR - Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.MaxSwitchAddress.OFFSET
RID UINT - OPR - Openness 中的名称：

PositionLimits_HW.MaxSwitchAddress.RID
MaxSwitch* STRING - OPRW - Openness 中的名称：

_PositionLimits_HW.MaxSwitch
有效输入地址、有效变量名

*) 适用于 Openness

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

归位变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Homing.<变量名称> 中包含有轴回原点的组态。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Homing. STRUCT       TO_Struct_Homing
  AutoReversal BOOL FALSE RW、

WP、
OPRW

1
、 
8
、

10

Openness 中的名称：

Homing.AutoReversal
FALSE 取消激活硬限位开关处的自动反向。

TRUE 激活硬限位开关处的自动反向。

ApproachDirecti
on

BOOL TRUE RW、

WP、
OPRW

1
、 
8
、

10

Openness 中的名称：

Homing.ApproachDirection
FALSE 负逼近方向（用于查找回原点开关）和

负回原点方向

TRUE 正逼近方向（用于搜索参考点开关）和

正回原点方向

ApproachVelocit
y

REAL 200.0
（0.0 到 
1.0E12）

RW、

WP、
OPRW

1
、 
8
、

10

主动回原点期间轴的逼近速度

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

Homing.ApproachVelocity

ReferencingVelo
city

REAL 40.0
（0.0 到 
1.0E12）

RW、

WP、
OPRW

1
、 
8
、

10

主动回原点期间轴的回原点速度

（用组态的测量单位表示）

Openness 中的名称：

Homing.ReferencingVelocity

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

PositionControl 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.PositionControl.<变量名称> 中包含有位置控制设置。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

PositionControl. STRUCT       TO_Struct_PositionControl
  Kv REAL 10.0

（0.0 到 
2147480.0
）

R
WP_PD
OPRW

-
10

闭环位置控制的比例增益

（“Kv”> 0.0）
Openness 中的名称：

PositionControl.Kv
Kpc REAL 100.0

（0.0 到 
150.0）

R
WP_PD
OPRW

-
10

位置控制的百分比速度预控制

Openness 中的名称：

PositionControl.Kpc

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

FollowingError 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.FollowingError.<变量名称> 中包含有动态跟随误差监视的组态。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

3054 编程和操作手册, 11/2022



变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

FollowingError. STRUCT       TO_Struct_FollowingError
  EnableMonitorin

g
BOOL TRUE R

OPRW
- Openness 中的名称：

FollowingError.EnableMonitoring
FALSE 跟随误差监视已取消激活

TRUE 跟随误差监视已启用

MinValue REAL 10.0
（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD
OPRW

-
10

速度低于“MinVelocity”的值时允许跟随误差。

Openness 中的名称：

FollowingError.MinValue
MaxValue REAL 100.0

（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD
OPRW

-
10

速度达到 大速度时允许的 大跟随误差。

Openness 中的名称：

FollowingError.MaxValue
MinVelocity REAL 10.0

（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD
OPRW

-
10

“MinValue”允许低于该速度，并保持恒定。

Openness 中的名称：

FollowingError.MinVelocity

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

PositionMonitoring 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.PositionMonitoring.<变量名称> 中包含有定位运动结束时的定位监控组

态。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

PositionMonitorin
g.

STRUCT       TO_Struct_PositionMonitoring

  ToleranceTime REAL 1.0
（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD
OPRW

-
10

容差时间

从达到速度设定值 0 开始直至进入到定位窗口中

的 大允许持续时间 
Openness 中的名称：

PositionMonitoring.ToleranceTime
MinDwellTime REAL 0.1

（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD
OPRW

-
10

在定位窗口停留的 短时间

Openness 中的名称：

PositionMonitoring.MinDwellTime
Window REAL 1.0

（0.001 到 
1.0E12）

R
WP_PD
OPRW

-
10

定位窗口

Openness 中的名称：

PositionMonitoring.Window

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

StandstillSignal 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.StandstillSignal.<变量名称> 中包含有停止信号的组态。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StandstillSignal. STRUCT       TO_Struct_StandstillSignal
  VelocityThreshol

d
REAL 5.0

（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD
OPRW

-
10

速度阈值

如果速度低于此阈值，则 短停留时间开始。 
Openness 中的名称：

StandStillSignal.VelocityThreshold
MinDwellTime REAL 0.01

（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD
OPRW

-
10

短停留时间

Openness 中的名称：

StandStillSignal.MinDwellTime

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

StatusPositioning 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.StatusPositioning.<变量名称> 指示定位运动的状态。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StatusPositioning. STRUCT       TO_Struct_StatusPositioning
  Distance REAL 0.0

（-9.0E15 到 
9.0E15）

RCCP、
PR、ORP

- 轴距目标位置的当前距离

（用组态的测量单位表示）

该变量值仅在使用“MC_MoveAbsolute”、
“MC_MoveRelative”或轴控制面板执行定位命令期

间有效。 
Openness 中的名称：

StatusPositioning.Distance
TargetPosition REAL 0.0

（-9.0E15 到 
9.0E15）

RCCP、
PR、ORP

- 轴的目标位置

（用组态的测量单位表示）

该变量值仅在使用“MC_MoveAbsolute”、
“MC_MoveRelative”或轴控制面板执行定位命令期

间有效。

Openness 中的名称：

StatusPositioning.TargetPosition
FollowingError REAL 0.0

（-9.0E15 到 
9.0E15）

RCCP、
PR、ORP

- 轴的当前跟随误差

（用组态的测量单位表示）

对于通过 PTO 进行驱动装置连接，

FollowingError = 0.0 (Pulse Train Output)。
Openness 中的名称：

StatusPositioning.FollowingError

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

StatusDrive 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.StatusDrive.<变量名称> 指示驱动装置的状态。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StatusDrive. STRUCT       TO_Struct_StatusDrive
  InOperation BOOL FALSE RCCP、

PR、ORP
- 驱动器的运行状态

Openness 中的名称：

StatusDrive.InOperation
FALSE 驱动装置未就绪。将不执行设定值。

TRUE 驱动装置就绪。可以执行设定值。

Communication
OK

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 控制器与驱动器之间的周期性总线通信

Openness 中的名称：

StatusDrive.CommunicationOK
FALSE 未建立通信

TRUE 通信已建立

AdaptionState DINT 0
（0 到 4）

R、OPR 10 驱动装置的传送状态

Openness 中的名称：

StatusDrive.AdaptionState
0 数据未传送

1 数据正在传送

2 数据已传送

3 无法传送或未选择

4 数据传送时出错

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

StatusSensor 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.StatusSensor[1].<变量名称> 指示测量系统的状态。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StatusSensor[1]. STRUCT       TO_Struct_StatusSensor
  State DINT 0

（0 到 2）
RCCP、
PR、ORP

- 编码器值的状态

Openness 中的名称：

StatusSensor.State
0 无效

1 等待有效状态

2 有效

Communication
OK

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 控制器与编码器之间的周期性总线通信

Openness 中的名称：

StatusSensor.CommunicationOK
FALSE 未建立通信

TRUE 通信已建立

AbsEncoderOffs
et

REAL 0.0
（-9.0E15 到 

9.0E15）

RCCP、
PR、ORP

- 到绝对值编码器的值的起始点偏移。

此值将永久性存储在 CPU 中。

Openness 中的名称：

StatusSensor.AbsEncoderOffset
AdaptionState DINT 0

（0 到 1）
R、OPR 10 编码器的传送状态

Openness 中的名称：

StatusSensor.AdaptionState
0 数据未传送

1 数据正在传送

2 数据已传送

3 无法传送或未选择

4 数据传送时出错

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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StatusBits 变量（V6 及以上版本） (S7-1200)
变量 <轴名称>.StatusBits.<变量名称> 中包含有工艺对象的状态信息。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StatusBits. STRUCT       TO_Struct_StatusBits

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  Activated BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 轴的激活状态

Openness 中的名称：

StatusBits.Activated
FALSE 轴未激活。

TRUE 轴已激活。轴将连接所指定的 PTO 
(Pulse Train Output)。将循环更新工艺

数据块中的数据。

Enable BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 轴的启用状态

Openness 中的名称：

StatusBits.Enable
FALSE 轴未启用。

TRUE 轴已启用且已就绪可接受运动控制命令。

AxisSimulation BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- Openness 中的名称：

StatusBits.AxisSimulation
FALSE 仿真已禁用。

TRUE 仿真已启用。

NonPositionCon
trolled

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- Openness 中的名称：

StatusBits.NonPositionControlled
FALSE 轴处于位置控制的模式。

TRUE 轴处于非位置控制操作状态。

HomingDone BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 轴的回原点状态

Openness 中的名称：

StatusBits.HomingDone
FALSE 轴未回原点。

TRUE 轴已回原点且能够执行绝对定位命令。

对于相对定位而言，轴不必回原点。

在主动回原点过程中，该状态为 FALSE。
如果轴事先已经回原点，则在被动回原点期间该

状态会保持为 TRUE。
Done BOOL FALSE RCCP、

PR、ORP
- 轴上的命令执行

Openness 中的名称：

StatusBits.Done

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

FALSE 轴上的运动控制命令已激活。

TRUE 轴上的运动控制命令未激活。

Error BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 轴上的错误状态

Openness 中的名称：

StatusBits.Error
FALSE 轴上当前无错误。

TRUE 轴上发生错误。

有关错误的详细信息，请参见自动模式下运动控

制指令的“ErrorID”和“ErrorInfo”参数。

在手动模式下，轴控制面板的“错误消息”(Error 
message) 框可显示有关错误原因的详细信息。

Standstill BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 轴的停止状态

Openness 中的名称：

StatusBits.Standstill
FALSE 轴正在运动。

TRUE 轴处于停止状态。

PositioningCom
mand

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 执行定位命令

Openness 中的名称：

StatusBits.PositioningCommand
FALSE 轴上的定位命令未激活。

TRUE 轴正在执行“MC_MoveRelative”或
“MC_MoveAbsolute”运动控制指令的定

位命令。

VelocityComma
nd

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 以速度设定值执行命令

Openness 中的名称：

StatusBits.VelocityCommand
FALSE 轴上以速度设定值执行的命令未激活。

TRUE 轴正在以“MC_MoveVelocity”或
“MC_MoveJog”运动控制指令的速度设定

值执行运动命令。

HomingComma
nd

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 执行回原点命令 
Openness 中的名称：

StatusBits.HomingCommand

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

FALSE 轴上的回原点命令未激活。

TRUE 轴正在执行“MC_Home”运动控制指令的

回原点命令。

CommandTable
Active

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 执行命令表

Openness 中的名称：

StatusBits.CommandTableActive
FALSE 轴上的命令表未激活。

TRUE 该轴由运动控制指令

“MC_CommandTable”进行控制。

ConstantVelocit
y

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 恒速

Openness 中的名称：

StatusBits.ConstantVelocity
FALSE 轴处于加速、减速或停止状态。

TRUE 已达到速度设定值。轴正以恒速运动。

Accelerating  BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 加速过程

Openness 中的名称：

StatusBits.Accelerating
FALSE 轴正在减速、以恒速运动或处于停止状

态。

TRUE 轴正在加速。

Decelerating BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 减速过程

Openness 中的名称：

StatusBits.Decelerating
FALSE 轴正在加速、以恒速运动或处于停止状

态。

TRUE 轴正在减速。

ControlPanelActi
ve

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 轴控制面板的激活状态

Openness 中的名称：

StatusBits.ControlPanelActive
FALSE “自动模式”已激活。用户程序对轴具有

优先控制权。

TRUE 在轴控制面板中启用了“手动控

制”(Manual control) 模式。轴控制面板

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

对轴具有优先控制权。不能通过用户程

序来控制轴。

DriveReady BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 驱动器的运行状态

Openness 中的名称：

StatusBits.DriveReady
FALSE 驱动装置未准备就绪。将不执行设定值。

TRUE 驱动装置已准备就绪。可以执行设定值。

RestartRequired BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 需要重启轴

Openness 中的名称：

StatusBits.RestartRequired
FALSE 不需要重新启动轴。

TRUE 值已在装载存储器中修改。

要在 CPU 处于 RUN 模式时将值下载到工作存储器

中，必须重新启动轴。使用运动控制指令 
MC_Reset 执行此操作。

SWLimitMinActi
ve

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 软限位开关下限的状态

Openness 中的名称：

StatusBits.SWLimitMinActive
FALSE 轴保持在所组态的工作区域内。

TRUE 已到达或超出软限位开关的下限。

SWLimitMaxActi
ve

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 软限位开关上限的状态

Openness 中的名称：

StatusBits.SWLimitMaxActive
FALSE 轴保持在所组态的工作区域内。

TRUE 已到达或超出软限位开关的上限。

HWLimitMinActi
ve

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 硬限位开关下限的状态

Openness 中的名称：

StatusBits.HWLimitMinActive
FALSE 轴保持在所组态的允许行进范围内。

TRUE 已到达或超出硬限位开关的下限。

HWLimitMaxActi
ve

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 硬限位开关上限的状态

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Openness 中的名称：

StatusBits.HWLimitMaxActive
FALSE 轴保持在所组态的允许行进范围内。

TRUE 已到达或超出硬限位开关的上限。

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

ErrorBits 变量（V6 及更高版本） (S7-1200)
变量 <轴名称>.ErrorBits.<变量名称> 指示工艺对象处出错。
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

ErrorBits. STRUCT       TO_Struct_ErrorBits

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

3068 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  SystemFault BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 内部系统错误

Openness 中的名称：

ErrorBits.SystemFault
ConfigFault BOOL FALSE RCCP、

PR、ORP
- 轴组态错误

Openness 中的名称：

ErrorBits.ConfigFault
DriveFault BOOL FALSE RCCP、

PR、ORP
- 驱动器中发生错误。“驱动器准备就绪”(Drive 

ready) 信号丢失。

Openness 中的名称：

ErrorBits.DriveFault
SWLimit BOOL FALSE RCCP、

PR、ORP
- 到达或超出软限位开关

Openness 中的名称：

ErrorBits.SWLimit
HWLimit BOOL FALSE RCCP、

PR、ORP
- 到达或超出硬限位开关

Openness 中的名称：

ErrorBits.HWLimit
DirectionFault BOOL FALSE RCCP、

PR、ORP
- 不允许的运动方向

Openness 中的名称：

ErrorBits.DirectionFault
HWUsed BOOL FALSE RCCP、

PR、ORP
- 另一个轴正在使用相同的 PTO (Pulse Train 

Output) 并且该轴已通过“MC_Power”启用。

Openness 中的名称：

ErrorBits.HWUsed
SensorFault BOOL FALSE RCCP、

PR、ORP
- 编码器系统中发生错误

Openness 中的名称：

ErrorBits.SensorFault
Communication
Fault

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 通信错误

与所连接设备进行通信时发生错误。

Openness 中的名称：

ErrorBits.CommunicationFault
FollowingError BOOL FALSE RCCP、

PR、ORP
- 超出了 大的允许跟随误差

Openness 中的名称：

ErrorBits.FollowingError
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

PositioningFault BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 定位误差

在定位运动的末端，轴定位错误。

Openness 中的名称：

ErrorBits.PositioningFault
AdaptionError
 

BOOL FALSE RCCP、
PR、ORP

- 数据传送时出错

Openness 中的名称：

ErrorBits.AdaptionError

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

ControlPanel 变量（V6 及更高版本） (S7-1200)
“ControlPanel”变量中不含任何与用户相关的数据。不能在用户程序中访问这些变量。

变量

在 Openness 中可读取以下“ControlPanel”变量：
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图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

ControlPanel. STRUCT       TO_Struct_ControlPanel
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  Input STRUCT       TO_Struct_Input
  TimeOut DINT - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Input.TimeOut
EsLifeSign DINT - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Input.EsLifeSign
Command[1]. STRUCT       ARRAY[1..1] TO_Struct_Command
  ReqCounter DINT - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Input.Command[1].ReqCounter
Type DINT - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Input.Command[1].Type
Position REAL - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Input.Command[1].Position
Velocity REAL - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Input.Command[1].Velocity
Acceleratio
n

REAL - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Input.Command[1].Acceleration
Jerk REAL - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Input.Command[1].Jerk
Param INT - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Input.Command[1].Param
Output. STRUCT   -   TO_Struct_Output
  RTLifeSign INT - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Output.RTLifeSign
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Command[1]. STRUCT   -   ARRAY[1..1] TO_Struct_Command
  AckCounter INT - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Output.Command[1].AckCounter
ErrorID USHOR

T
- OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Output.Command[1].ErrorID
ErrorInfo USHOR

T
- OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Output.Command[1].ErrorInfo
Done BOOL - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Output.Command[1].Done
Aborted BOOL - OPR - （内部参数）

Openness 中的名称：

ControlPanel.Output.Command[1].Aborted

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

内部变量（V6 及更高版本） (S7-1200)
“Internal”变量中不含任何与用户相关的数据。不能在用户程序中访问这些变量。
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Internal[1..4]. STRUCT       ARRAY [1..4] TO_Struct_Internal
  Id INT 0

（-32768 到 
32767）

OPRW - （内部参数）

Openness 中的名称：

Internal[1..4].Id
Value REAL 0

（-9.0E15 到 
9.0E15）

OPRW - （内部参数）

Openness 中的名称：

Internal[1..4].Value

参见

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

工艺对象变量的更新 (S7-1200)
工艺对象变量中指示的轴的状态和错误信息在各周期控制点处更新。  
组态变量值的更改不会立即生效。有关更改生效条件的信息，请参见相关变量的详细说明。

6.2.11.10 自 V6 起的命令表工艺对象变量 (S7-1200)
变量结构 <命令表>.Command[n]<变量名称> 中包含有所组态的命令参数。
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变量

图例 (页 3024)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Command[n]. STRUCT       ARRAY[1..32] TO_Struct_Command
  Type INT 0

（0 到 151）
RW、

OPRW
- 命令类型

Openness 中的名称：

Command[n].Type
0 “清空”命令

2 “停止”命令

5 “相对定位”命令

6 “绝对定位”命令

7 命令“Velocity setpoint”
151 命令“Wait”

Position REAL 0.0 RW、

OPRW
- 命令的目标位置/行进距离

Openness 中的名称：

Command[n].Position
Velocity REAL 0.0 RW、

OPRW
- 速度命令

Openness 中的名称：

Command[n].Velocity
Duration REAL 0.0 RW、

OPRW
- 持续时间命令

Openness 中的名称：

Command[n].Duration
NextStep INT 0

（0 到 1）
RW、

OPRW
- 用于切换到下一条命令的模式

Openness 中的名称：

Command[n].NextStep
0 “完成命令” 
1 “混合运动”

StepCode WORD 0 RW、

OPRW
- 命令步代码

Openness 中的名称：

Command[n].StepCode
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

WarningEnabled* BOOL FALSE OPRW - Openness 中的名称：

_WarningEnabled
FALSE 禁止警告。

TRUE 启用警告。

UseAxisParametersFrom* INT/
STRING

- OPRW - Openness 中的名称：

_UseAxisParametersFrom
下拉列表“使用的轴参数来自”的枚举

或轴名称

 
不要将轴命名为“采样轴”，因为此名

称是保留的。

*) 适用于 Openness

参见

命令表工艺对象变量 V4...5 (页 3192)
命令表工艺对象 V1...3 的变量 (页 3191)

6.2.11.11 版本 V1...6 (S7-1200)

与运动控制相关的 CPU 输出（工艺版本 V1...3） (S7-1200)
可用驱动器的数目取决于 CPU、PTO（脉冲串输出）的数目以及可用的脉冲发生器输出的数

目。

下表提供了有关相关依赖性的信息：

大 PTO 数
可控制 PTO（驱动器）的 大数目取决于 CPU 的产品编号：

CPU 产品编号 PTO 数
 xxxxxxx-1xx30-xxxx 2
xxxxxxx-1xx31-xxxx 4
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无论是否使用信号板，可控制 PTO（驱动器）的 大数目都适用。

可用的脉冲发生器输出

CPU 提供一个脉冲输出和一个方向输出，通过脉冲接口对步进电机驱动器或伺服电机驱动器

进行控制。脉冲输出为驱动器提供电机运动所需的脉冲。方向输出则用于控制驱动器的行进

方向。

脉冲输出和方向输出彼此互相分配的关系保持不变并形成脉冲发生器输出。板载 CPU 输出

或信号板输出可用作脉冲发生器输出。在设备组态期间，可以在“属性”(Properties) 选项卡

上的脉冲发生器 (PTO/PWM) 下，选择板载 CPU 输出或信号板输出。

下表列出了每个 CPU 或信号板可用的驱动器的数目：

CPU 板载 信号板

    DI2/DO2 x 
DC24V 
20kHz

DI2/DO2 x 
DC24V 
200kHz

DO4 x 
DC24V 
200kHz

DI2/DO2 x 
DC5V 

200kHz

DO4 x 
DC5V 

200kHz
CPU 1211C、CPU 
1212C、CPU 1214C
（MLFB - 产品编号 
xxxxxxx-1xx30-xxxx）

DC/DC/
DC

2 2 2 2 2 2

AC/DC/
RLY

- 1 1 2 1 2

DC/DC/
RLY

- 1 1 2 1 2

CPU 1211C 
（MLFB - 产品编号 
xxxxxxx-1xx31-xxxx）

DC/DC/
DC

2 3 3 4 3 4

AC/DC/
RLY

- 1 1 2 1 2

DC/DC/
RLY

- 1 1 2 1 2

CPU 1212C 
（MLFB - 产品编号 
xxxxxxx-1xx31-xxxx）

DC/DC/
DC

3 4 4 4 4 4

AC/DC/
RLY

- 1 1 2 1 2

DC/DC/
RLY

- 1 1 2 1 2
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CPU 板载 信号板

CPU 1214C 
（MLFB - 产品编号 
xxxxxxx-1xx31-xxxx）

DC/DC/
DC

4 4 4 4 4 4

AC/DC/
RLY

- 1 1 2 1 2

DC/DC/
RLY

- 1 1 2 1 2

CPU 1215C DC/DC/
DC

4 4 4 4 4 4

AC/DC/
RLY

- 1 1 2 1 2

DC/DC/
RLY

- 1 1 2 1 2

下表列出了脉冲输出和方向输出的地址分配：

CPU 
S7-1200

  PTO1 输出 1 PTO2 输出 2 PTO3 输出 1 PTO4 输出 2
脉冲 方向 脉冲 方向 脉冲 方向 脉冲 方向

CPU 1211
C、
CPU 1212
C、
CPU 1214
C、
CPU 
1215C
(DC/DC/DC
)

CPU Ax.0 Ax.1 Ax.2 Ax.3 Ax.4 Ax.5 Ax.6 Ax.7
信号板 Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3 Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3

CPU 1211
C、
CPU 1212
C、
CPU 1214
C、
CPU 
1215C
(AC/DC/
RLY)

CPU - - - - - - - -
信号板 Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3 Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3
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CPU 
S7-1200

  PTO1 输出 1 PTO2 输出 2 PTO3 输出 1 PTO4 输出 2
脉冲 方向 脉冲 方向 脉冲 方向 脉冲 方向

CPU 1211
C、
CPU 1212
C、
CPU 1214
C、
CPU 
1215C
(DC/DC/
RLY)

CPU - - - - - - - -
信号板 Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3 Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3

x = 板载 CPU 输出的初始字节地址（默认值为 0）
y = 信号板输出的初始字节地址（默认值为 4）
1 如果同时使用 DC/DC/DC 型 CPU 和 DI2/DO2 信号板，则可通过板载 CPU 输出或通过信号板

生成 PTO1/3 的信号。

2 如果同时使用 DC/DC/DC 型 CPU 和 DO4 信号板，则可通过板载 CPU 输出或通过信号板生成 
PTO1/3 或 PTO2/4 的信号。

PTO3 和 PTO4 仅适用于产品编号为 xxxxxxx-1xx31-xxxx 的 CPU。

说明

通过过程映像访问脉冲发生器输出

如果已选择 PTO (Pulse Train Output) 并将其分配给某个轴，固件将通过相应的脉冲发生器

输出接管控制。

在实现上述控制功能接管后，将断开过程映像和 I/O 输出间的连接。虽然用户可通过用户程

序或监视表写入脉冲发生器输出的过程映像，但所写入的内容不会传送到 I/O 输出。因此通

过用户程序或监视表格无法监视 I/O 输出。读取的信息反映过程映像中的值，与 I/O 输出的

实际状态不一致。

对于 CPU 固件非永久使用的其它所有 CPU 输出，通常可以通过过程映像监控 I/O 输出的状态。
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脉冲输出的频率范围

脉冲输出的频率范围如下表所示：

脉冲输出 工艺对象定位轴 V1 的频率

范围

工艺对象定位轴 V2/V3
的频率范围 (CPU < 
V3.0)

工艺对象定位轴 V2/V3
的频率范围 (CPU V3.0)

板载（MLFB - 产品编号 
xxxxxxx-1xx30-xxxx）

2 Hz ≤ f ≤ 100 kHz 2 Hz ≤ f ≤ 100 kHz 1 Hz ≤ f ≤ 100 kHz

板载（MLFB - 产品编号 
xxxxxxx-1xx31xxxx）

2 Hz ≤ f ≤ 100 kHz (PTO 
1+2)
2 Hz ≤ f ≤ 20 kHz (PTO 3+4)

2 Hz ≤ f ≤ 100 kHz 
(PTO 1+2)
2 Hz ≤ f ≤ 20 kHz 
(PTO 3+4)

1 Hz ≤ f ≤ 100 kHz (PTO 1+2)
1 Hz ≤ f ≤ 20 kHz (PTO 3+4)

信号板 DI2/DO2 x DC24V 
20kHz

2 Hz ≤ f ≤ 20 kHz 2 Hz ≤ f ≤ 20 kHz 1 Hz ≤ f ≤ 20 kHz

信号板 DI2/DO2 x DC24V 
200kHz

2 Hz ≤ f ≤ 100 kHz 2 Hz ≤ f ≤ 200 kHz 1 Hz ≤ f ≤ 200 kHz

信号板 DO4 x DC24V 200kHz 2 Hz ≤ f ≤ 100 kHz 2 Hz ≤ f ≤ 200 kHz 1 Hz ≤ f ≤ 200 kHz
信号板 DI2/DO2 x DC5V 
200kHz

2 Hz ≤ f ≤ 100 kHz 2 Hz ≤ f ≤ 200 kHz 1 Hz ≤ f ≤ 200 kHz

信号板 DO4 x DC5V 200kHz 2 Hz ≤ f ≤ 100 kHz 2 Hz ≤ f ≤ 200 kHz 1 Hz ≤ f ≤ 200 kHz

驱动器信号

对于运动控制，可以选择将驱动器接口设置为“驱动器启用”或“驱动器准备就绪”。使用

驱动器接口时，可以随意选择用于驱动器启用的数字量输出和用于“驱动器准备就绪”的数

字量输入。

加速度/减速度限值

以下限值适用于加速度和减速度：

加速度/减速度 值 (CPU < V3.0) 值 (CPU V3.0)
小加速度/减速度 2.8E-1 个脉冲/秒 2 5.0E-3 个脉冲/秒 2

大加速度/减速度 9.5E+9 个脉冲/秒 2 9.5E+9 个脉冲/秒 2
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加加速度限值

以下限值适用于加加速度：

加加速度 值 (CPU < V3.0) 值 (CPU V3.0)
小加加速度 4.0E-2 个脉冲/秒 3 4.0E-3 个脉冲/秒 3

大加加速度 1.5E+8 个脉冲/秒 3 1.0E+10 个脉冲/秒 3

参见

运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)

组态对话框 (S7-1200)

V1...3 (S7-1200)

组态 - 常规（“轴”工艺对象 V1...3） (S7-1200)
在“常规”(General) 组态窗口中，组态“轴”工艺对象的基本属性。

轴名称：   
在该框中定义轴名称，或“轴”工艺对象的名称。 该工艺对象以该名称列出在项目导航区中。

硬件接口   
脉冲通过固定分配的数字量输出输出到驱动器的动力装置。

对于具有继电器输出的 CPU，由于继电器不支持所需的开关频率，因此无法通过这些输出来

输出脉冲信号。 如果要在这些 CPU 中使用 PTO (Pulse Train Output)，必须使用具有数字量

输出的信号板。

说明

PTO 需要高速计数器 (HSC) 功能。 CPU 版本小于 V3.0 时，可将 HSC 用于此目的。但随后用

户不能再使用该 HSC。 CPU 版本大于等于 V3.0 时，将使用内部 HSC。 
无法通过其输入地址来评估计数。

PTO 和 HSC 间的分配是固定的。 当用户激活 PTO1 时，其连接到 HSC1。 激活 PTO2 时，其

与 HSC2 相连。  
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在“脉冲发生器选择”(Pulse generator selection) 下拉列表中，选择 PTO (Pulse Train 
Output)，它将提供用于控制采用脉冲接口的步进电机或伺服电机的脉冲。 如果没有在设备

组态中的其它地方使用脉冲发生器和高速计数器，则系统会自动组态硬件接口。 这种情况下，

下拉列表中所选的 PTO 以白色背景显示。 将在“输出源”(Output source)、“脉冲输出”(Pulse 
output)、“方向输出”(Direction output) 和“已分配高速计数器”(Assigned fast counter) 输
出框中列出所用接口。

如果要更换接口或者无法自动组态 PTO（“脉冲发生器选择”(Pulse generator selection) 下
拉列表中的条目突出显示为红色），请按照以下步骤操作：

1. 单击“设备组态”(Device configuration) 按钮。
将打开脉冲发生器设备组态。
如果看不到脉冲发生器的组态，则放大设备组态的属性窗口。

2. 选中“启用该脉冲发生器”(Enable this pulse generator) 复选框。

3. 在区域导航中选择“参数分配”(Parameter assignment) 条目。
将打开“参数分配”(Parameter assignment) 窗口。
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4. 在“脉冲发生器用作：”(Pulse generator as:)   下拉列表中选择“PTO”条目。

5. 在“输出源：”(Output source:)  下拉列表中，选择“集成 CPU 输出”(Integrated CPU output) 或
“信号板输出”(Signal board output) 条目。 只能为 PTO1 或为 PTO1 和 PTO2 选择“信号板输
出”(Signal board output) 条目，具体取决于安装的信号板。 更多详细信息，请参见以下部
分： 运动控制相关的 CPU 输出 (页 2805)

6. 返回到轴组态。
如果其它任何地方都未使用相应的高速计数器，则“常规”(General) 轴组态中的 PTO 框的背
景不会呈现为红色。 否则，根据错误消息更正组态。

用户单位   
从下拉列表中为轴量纲系统选择所需的单位。 所选单位用于进一步组态“轴”工艺对象和

显示当前轴数据。

运动控制指令的输入参数（例如，Position、Distance、Velocity 等）的值也会采用该单位。

说明

如果后来更改了该量纲系统，则在该工艺对象的所有组态窗口中可能无法相应地进行正确转

换。 这种情况下，请检查所有轴参数的组态。

可能需要在用户程序中根据新测量单位调整运动控制指令的输入参数的值。

参见

组态 - 常规 (页 2860)

组态 - 回原点（“轴”工艺对象 V1） (S7-1200)
在“回原点”(Homing) 组态窗口中，组态主动和被动回原点参数。可以使用运动控制指令中的

“模式”(Mode) 输入参数设置回原点方法。其中，Mode = 2 表示被动回原点，Mode = 3 表
示主动回原点。
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参考点开关输入

从下拉列表中为参考点开关选择数字量输入。该输入必须具有中断功能。板载 CPU 输入和

所插入信号板输入都可以选作参考点开关的输入。

说明

默认情况下，数字量输入的滤波时间设置为 6.4 ms。
采用默认时间的数字量输入用作参考点开关的输入时，可能引起意外减速，从而导致出现误

差。根据回原点速度和参考点开关的范围，可能检测不到参考点。可以在数字量输入设备组

态的“输入滤波器”(Input filter) 中设置滤波时间。

指定的滤波时间必须小于参考点开关的输入信号的持续时间。

允许在到达硬限位开关后反向（仅限主动回原点）

激活该复选框可将硬限位开关用作回原点过程中的反向凸轮。只有激活硬限位开关才能实现

反向控制。如果使用 CPU 固件 V1.0，必须组态两个硬限位开关。如果使用 CPU 固件 V2.0 及
更高版本，则仅需组态逼近方向上的硬限位开关。

如果在主动回原点期间到达硬件限位开关，轴将以组态的减速度减速（不是以紧急减速度），

然后反向。然后反向检测参考点开关。

如果未激活反向功能且在主动回原点过程中轴到达硬限位开关，则将因错误而中止回原点过

程并以急停减速度对轴进行制动。

说明

采用以下措施之一可确保机器在发生反向时不会行进到机械停止块：

• 保持较低的逼近速度

• 增大组态的加速度/减速度

• 增大硬限位开关和机械停止块间的距离

逼近/回原点方向（主动和被动回原点）

通过方向选择，可以决定主动回原点期间用于搜索参考点开关的“逼近方向”以及回原点的

方向。回原点方向指定执行回原点操作时轴用于逼近组态的回原点开关侧的行进方向。

有关逼近方向设置对被动回原点的影响，请参见“参考点开关”下的表格。
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参考点开关侧（主动和被动回原点）

• 主动回原点

在此处可以选择轴在参考点开关的下端还是上端进行回原点。

说明

根据轴的起始位置和组态的回原点参数，回原点过程顺序可能与组态窗口中图示的顺序

不同。

• 被动回原点

对于被动回原点，必须由用户通过运动命令来执行回原点的行进运动。回原点发生在参

考点开关的哪一端取决于以下因素：

– “逼近方向”组态

– “参考点开关”组态

– 被动回原点过程中当前的行进方向

下表列出了受这些因素影响的详细信息：

影响因素： 结果：

组态

逼近方向

组态

参考点开关

当前的行进方向 回原点发生在

参考点开关

正方向 “下侧” 正方向 上侧

负方向 下侧

正方向 “上侧” 正方向 下侧

负方向 上侧

负方向 “下侧” 正方向 下侧

负方向 上侧

负方向 “上侧” 正方向 上侧

负方向 下侧

速度（仅限主动回原点）

在该框中，可以指定回原点期间搜索参考点开关的速度。

限值（与所选测量单位无关）：

• 启动/停止速度 ≤ 逼近速度 ≤ 大速度
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回原点速度（仅限主动回原点）

在该框中，可以指定回原点期间轴逼近参考点开关的速度。

限值（与所选测量单位无关）：

• 启动/停止速度 ≤ 回原点速度 ≤ 大速度

起始位置偏移值（仅限主动回原点）

如果指定的起始位置与参考点开关的位置存在偏差，则可在此框中指定起始位置偏移值。 
如果值不等于 0，轴回到参考点开关位置后将执行以下动作：

1. 以回原点速度使轴移动起始位置偏移值指定的一段距离

2. 达到“起始位置偏移值”时，轴处于运动控制指令“MC_Home”的输入参数“Position”中指定的
起始位置处。

限值（与所选测量单位无关）：

• -1.0e12 ≤ 起始位置偏移值 ≤ 1.0e12

起始位置

将运动控制指令“MC_Home”中所组态的位置用作起始位置。

组态 - 回原点（“轴”工艺对象 V2...3） (S7-1200)

组态 - 回原点 - 常规（轴工艺对象 V2...3） (S7-1200)
在“回原点 - 常规”(Homing - General) 组态窗口中，可以组态主动和被动回原点的参考点开

关输入。
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参考点开关输入 
从该下拉列表中可为回原点开关选择数字量输入。 该输入必须具有中断功能。 板载 CPU 输
入和所插入信号板输入都可选作回原点开关的输入。

说明

默认情况下，数字量输入的滤波时间设置为 6.4 ms。
数字量输入用作回原点开关的输入时，可能引起意外减速，从而导致出现误差。 根据回原

点速度和回原点开关的范围，可能检测不到回原点位置。 可以在数字量输入设备组态的“输

入滤波器”(Input filter) 中设置滤波时间。

指定的滤波时间必须小于回原点开关的输入信号持续时间。

有效电平

在下拉列表中，选择回原点时使用的回原点开关电平。

参见

顺序 - 主动回原点 (页 2892)

组态 - 回原点 - 被动（轴工艺对象 V2...3） (S7-1200)
在“归位 - 被动”(Homing - Passive) 组态窗口中，可以组态被动归位所需的参数。   
被动归位的移动必须由用户触发（例如，使用轴运动命令）。 运动控制指令“MC_Home”的
输入参数“Mode”= 2 时，会启动被动归位。

回原点开关侧   
在此处可以选择轴是在回原点开关的下端还是上端进行回原点。

起始位置   
将运动控制指令“MC_Home”中所组态的位置用作起始位置。

说明

如果未使用轴运动命令进行被动归位（轴处于停止状态），则将在下一个归位开关的上升沿

或下降沿处执行归位操作。
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组态 - 回原点 - 主动（轴工艺对象 V2...3） (S7-1200)
在“主动回原点”(Active homing) 组态窗口中组态主动回原点所需的参数。 运动控制指令

“MC_Home”的输入参数“Mode”= 3 时，会启动主动回原点。

允许在硬限位开关处自动反向  
激活该复选框可将硬限位开关用作回原点过程中的反向凸轮。 只有启用硬限位开关才能实

现反向控制（必须至少组态位于逼近方向上的硬限位开关）。

如果在主动回原点过程中到达硬限位开关，轴将以组态的减速度（不是以急停减速度）制动，

然后反向。 然后反向检测回原点开关。

如果未激活反向功能且在主动回原点过程中轴到达硬限位开关，则将因错误而中止回原点过

程并以急停减速度对轴进行制动。

说明

如果可能，采用以下措施之一以确保机器在发生反向时不会行进到机械挡块：

• 保持较低的行进速度。

• 增加组态的加速度/减速度。

• 增加硬限位开关和机械挡块之间的距离。

逼近/回原点方向  
通过方向选择，可以决定主动回原点过程中搜索回原点开关的逼近方向以及回原点的方向。 
回原点方向指定执行回原点操作时轴用于逼近组态的回原点开关端的行进方向。

回原点开关侧  
在此处可以选择轴是在回原点开关的下端还是上端进行回原点。

速度

在该框中，可以指定回原点期间搜索回原点开关的速度。

限值（与所选测量单位无关）：

• 启动/停止速度 ≤ 逼近速度 ≤ 大速度

回原点速度  
在该框中，可以指定回原点时逼近参考点开关的速度。
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限值（与所选测量单位无关）：

• 启动/停止速度 ≤ 回原点速度 ≤ 大速度

起始位置偏移值  
如果所需的回原点位置与回原点开关的位置存在偏差，则可在此框中指定回原点位置偏移

量。 
如果该值不等于 0，轴在回原点开关处回原点后将执行以下动作：

1. 以回原点速度使轴移动起始位置偏移值指定的一段距离

2. 达到“起始位置偏移值”时，轴处于运动控制指令“MC_Home”的输入参数“Position”中指定的
起始位置处。

限值（与所选测量单位无关）：

• -1.0e12 ≤ 起始位置偏移值 ≤ 1.0e12

起始位置  
将运动控制指令“MC_Home”中所组态的位置用作起始位置。

在用户程序中更改动态值的组态（“轴”工艺对象 V1...3） (S7-1200)
可以在 CPU 中运行用户程序期间更改下列组态参数：  

加速度和减速度

在用户程序运行期间，还可以更改加速度和减速度值。 要执行该操作，可使用以下工艺对

象变量：

• <轴名称>.Config.DynamicDefaults.Acceleration
用于更改加速度

• <轴名称>.Config.DynamicDefaults.Deceleration
用于更改减速度

有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的工艺对象变量 (页 3149)说明。
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急停减速度

在用户程序运行期间，还可更改急停减速度值。 要执行该操作，可使用以下工艺对象变量：

• <轴名称>.Config.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration
有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的工艺对象变量说明。

注意

更改该参数后，可能需要调整硬限位开关的位置以及其它安全相关的设置。

冲击限制（从 V2.0“轴”工艺对象起）

还可在用户程序运行时激活和禁用冲击限制和更改冲击值。 要执行该操作，可使用以下工

艺对象变量：

• <轴名称>.Config.DynamicDefaults.JerkActive
用于激活和禁用冲击限制

• <轴名称>.Config.DynamicDefaults.Jerk
用于更改冲击

有关组态参数的更改何时生效的信息，请参见附录中的工艺对象变量说明。

参见

在用户程序中可以更改动态组态 (页 2886)

V4 (S7-1200)

组态 - 常规（自 V4 起的定位轴工艺对象） (S7-1200)
在“常规”(General) 组态窗口中，组态定位轴工艺对象的基本属性。

轴名称   
在该域中定义轴名称或定位轴工艺对象的名称。该工艺对象以该名称列出在项目树中。

硬件接口   
脉冲通过固定分配的数字量输出输出到驱动器的动力装置。
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对于具有继电器输出的 CPU，由于继电器不支持所需的开关频率，因此无法通过这些输出来

输出脉冲信号。如果要在这些 CPU 中使用 PTO (Pulse Train Output)，必须使用具有数字量

输出的信号板。

说明

PTO 需要高速计数器 (HSC) 的功能。为此将使用内部 HSC，不能对此 HSC 的计数进行评估。

选择脉冲发生器

在该下拉列表中，选择 PTO (Pulse Train Output)，它将提供用于控制采用脉冲接口的步进电

机或伺服电机的脉冲。如果没有在设备组态中的其它地方使用脉冲发生器和高速计数器，则

系统会自动组态硬件接口。这种情况下，下拉列表中所选的 PTO 以白色背景显示。

“设备组态”(Device configuration) 按钮

该按钮可转到 CPU 设备组态中的脉冲选项设置。

信号类型

从下拉列表中选择所需的信号类型。可以使用以下信号类型：

• PTO（脉冲 A 和方向 B）
使用一个脉冲输出和一个方向输出控制步进电机。

• PTO（向上计数 A，向下计数 B）
分别使用一个正向和负向运动的脉冲输出控制步进电机。

• PTO（A/B 相移）

A 相和 B 相的两个脉冲输出在同一频率下运行。

在驱动器步进结束时会评估这两个脉冲输出的周期。

A 相和 B 相之间的相位偏移量决定了运动方向。

• PTO（A/B 相位偏移量 - 四重）

A 相和 B 相的两个脉冲输出在同一频率下运行。

在驱动器步进结束时会评估 A 相和 B 相的所有上升沿和下降沿。

A 相和 B 相之间的相位偏移量决定了运动方向。

脉冲输出（信号类型“PTO（脉冲 A 和方向 B）”）

在此域中选择需要用作脉冲输出的输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。 
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激活方向输出（信号类型“PTO（脉冲 A 和方向 B）”）

在“脉冲和方向”模式下，可以取消激活或激活方向输出。可以使用此选项限制移动方向，

并将方向输出用于其它目的。 

方向输出（信号类型“PTO（脉冲 A 和方向 B）”）

在此域中选择需要用作方向输出的输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

向上脉冲输出（信号类型“PTO（向上计数 A，向下计数 B）”）

在此域中选择用于实现正向运动所需的脉冲输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

向下脉冲输出（信号类型“PTO（向上计数 A，向下计数 B）”）

在此域中选择用于实现负向运动所需的脉冲输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

A 相（信号类型“PTO（A/B 相位偏移量）”和“PTO（A/B 相位偏移量 - 四重）”）

在此域中为 A 相信号选择所需的脉冲输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

B 相（信号类型“PTO（A/B 相位偏移量）”和“PTO（A/B 相位偏移量 - 四重）”）

在此域中为 B 相信号选择所需的脉冲输出。

可以通过符号地址或将其分配给绝对地址来选择输出。

用户单位   
从下拉列表中为轴量纲系统选择所需的单位。所选单位将用于进一步组态定位轴工艺对象和

显示当前轴数据。
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运动控制指令的输入参数（例如，Position、Distance、Velocity 等）的值也会采用该单位。

说明

如果后来更改了该量纲系统，则在该工艺对象的所有组态窗口中可能无法相应地进行正确转

换。这种情况下，请检查所有轴参数的组态。

可能需要在用户程序中根据新测量单位调整运动控制指令的输入参数的值。

组态 - 驱动器信号（定位轴工艺对象 V4） (S7-1200)
在“驱动器信号”(Drive signals) 组态窗口中组态驱动器使能信号的输出以及驱动器的“驱动

器准备就绪”(Drive ready) 反馈信号的输入。  
驱动器使能信号由运动控制指令“MC_Power”控制，可以启用对驱动器的供电。 信号通过组

态的输出提供给驱动器。   
如果驱动器在接收到驱动器使能信号之后准备好开始进行行进，则驱动器会向 CPU 发送“驱

动器准备就绪”(Drive ready) 信号。 “驱动器准备就绪”信号通过组态的输入传送回 CPU。  
如果驱动器不包含任何这一类型的接口，则无需组态这些参数。 这种情况下，为准备就绪

输入选择值 TRUE。

参见

组态 - 机械（定位轴工艺对象 V4） (页 3093)
位置限制 (页 2875)
动态 (页 2879)
回原点（自定位轴工艺对象 V2 起） (页 2888)

组态 - 机械（定位轴工艺对象 V4） (S7-1200)
在“机械”(Mechanics) 组态窗口中组态驱动器的机械属性。

电机每转的增量

在此框中组态电机每转所需的脉冲数。

限值（与所选测量单位无关）：

• 0 < 电机每转的脉冲数 ≤ 2147483647
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每转的距离

在此框中，组态电机每转带动单元的机械系统行进的负载距离。

限值（与所选测量单位无关）：

• 0.0 < 每转距离 ≤ 1.0e12

允许的旋转方向（自 V4 工艺版本起）

通过组态此框可决定系统机械是同时朝两个方向运动，还是只朝正向或负向运动。

如果尚未在“PTO（脉冲 A 和方向 B）”模式下激活脉冲发生器的方向输出，则选择受限于正

方向或负方向。  

反转方向

可使用“反转方向”(Invert direction) 复选框根据驱动器的方向逻辑对控制系统进行调整。

方向逻辑将根据所选脉冲发生器的模式反转：

• PTO（脉冲 A 和方向 B）
– 方向输出上输出 0 V ⇒ 正向旋转

– 方向输出上输出 5 V/24 V ⇒ 负向旋转

指定的电压取决于所使用的硬件。各指示值并不适用于 CPU 1217 的差分输出。

• PTO（向上计数 A，向下计数 B）
“向下脉冲输出”和“向上脉冲输出”这两个输出相互交换。

• PTO（A/B 相位偏移量）

“A 相”和“B 相”输出相互交换。

• PTO（A/B 相位偏移量 - 四重）

“A 相”和“B 相”输出相互交换。

参见

组态 - 驱动器信号（定位轴工艺对象 V4） (页 3093)
信号类型与行进方向之间的关系 (页 2809)
位置限制 (页 2875)
动态 (页 2879)
回原点（自定位轴工艺对象 V2 起） (页 2888)
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组态 - 归位 - 被动（定位轴工艺对象 V4） (S7-1200)
在“归位 - 被动”(Homing - Passive) 组态窗口中，可以组态被动归位所需的参数。

被动归位的移动必须由用户触发（例如，使用轴运动命令）。 运动控制指令“MC_Home”的
输入参数“Mode”= 2 时，会启动被动归位。

回原点开关输入

从该下拉列表中可为回原点开关选择数字量输入。 该输入必须具有中断功能。 板载 CPU 输
入和所插入信号板输入都可选作回原点开关的输入。

说明

默认情况下，数字量输入的滤波时间设置为 6.4 ms。
数字量输入用作回原点开关的输入时，可能引起意外减速，从而导致出现误差。 根据回原

点速度和回原点开关的范围，可能检测不到回原点位置。 可以在数字量输入设备组态的“输

入滤波器”(Input filter) 中设置滤波时间。

指定的滤波时间必须小于回原点开关的输入信号持续时间。

有效电平

在下拉列表中，选择回原点时使用的回原点开关电平。

回原点开关侧

在此处可以选择轴是在回原点开关的下端还是上端进行回原点。

起始位置

将运动控制指令“MC_Home”中所组态的位置用作起始位置。

说明

如果未使用轴运动命令进行被动归位（轴处于停止状态），则将在下一个归位开关的上升沿

或下降沿处执行归位操作。

组态 - 回原点 - 主动（定位轴工艺对象 V4） (S7-1200)
在“主动回原点”(Active homing) 组态窗口中组态主动回原点所需的参数。运动控制指令

“MC_Home”的输入参数“Mode”= 3 时，会启动主动回原点。  
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回原点开关输入 
从该下拉列表中可为回原点开关选择数字量输入。该输入必须具有中断功能。板载 CPU 输
入和所插入信号板输入都可选作回原点开关的输入。

说明

默认情况下，数字量输入的滤波时间设置为 6.4 ms。
数字量输入用作回原点开关的输入时，可能引起意外减速，从而导致出现误差。根据回原点

速度和回原点开关的范围，可能检测不到回原点位置。可以在数字量输入设备组态的“输入

滤波器”(Input filter) 中设置滤波时间。

指定的滤波时间必须小于回原点开关的输入信号持续时间。

选择信号电平

在下拉列表中，选择回原点时使用的回原点开关电平。

允许在硬限位开关处自动反向  
激活该复选框可将硬限位开关用作回原点过程中的反向凸轮。只有启用硬限位开关才能实现

反向控制（必须至少组态位于逼近方向上的硬限位开关）。

如果在主动回原点过程中到达硬限位开关，轴将以组态的减速度（不是以急停减速度）制动，

然后反向。然后反向检测回原点开关。

如果未激活反向功能且在主动回原点过程中轴到达硬限位开关，则将因错误而中止回原点过

程并以急停减速度对轴进行制动。

说明

如果可能，采用以下措施之一以确保机器在发生反向时不会行进到机械挡块：

• 保持较低的行进速度。

• 增加组态的加速度/减速度。

• 增加硬限位开关和机械挡块之间的距离。

逼近/回原点方向  
通过方向选择，可以决定主动回原点过程中搜索回原点开关的逼近方向以及回原点的方向。

回原点方向指定执行回原点操作时轴用于逼近组态的回原点开关端的行进方向。
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回原点开关侧  
在此处可以选择轴是在回原点开关的下侧还是上侧进行回原点。

逼近速度

在该域中，可以指定回原点期间搜索回原点开关的速度。

限值（与所选测量单位无关）：

• 启动/停止速度 ≤ 逼近速度 ≤ 大速度

回原点速度  
在该域中，可以指定回原点期间逼近回原点开关的速度。

限值（与所选测量单位无关）：

• 启动/停止速度 ≤ 回原点速度 ≤ 大速度

起始位置偏移值  
如果指定的回原点位置与回原点开关的位置存在偏差，则可在此域中指定起始位置偏移量。 
如果该值不等于 0，轴在回原点开关处回原点后将执行以下动作：

1. 以回原点速度使轴移动起始位置偏移值指定的一段距离

2. 达到“起始位置偏移值”时，轴处于运动控制指令“MC_Home”的输入参数“Position”中指定的
起始位置处。

限值（与所选测量单位无关）：

• -1.0e12 ≤ 起始位置偏移值 ≤ 1.0e12

起始位置  
将运动控制指令“MC_Home”中所组态的位置用作起始位置。

诊断 - 状态和错误位（“轴”工艺对象 V1...3） (S7-1200)
在 TIA Portal 中使用诊断功能“状态和错误位”(Status and error bits) 可监视轴的 重要状态

和错误消息。当轴激活时，可以在“手动控制”模式和“自动控制”模式下在线显示诊断功

能。状态错误消息具有下列含义：
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轴的状态

状态 说明

已启用 轴已启用且准备就绪，可通过运动控制命令进行控制。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.Enable）
已回原点 轴已回原点，可执行运动控制指令“MC_MoveAbsolute”的绝对定位命令。对于相对定位

而言，轴不必回原点。特殊情况：

• 主动回原点过程中，该状态为 FALSE。
• 如果回原点的轴经受被动回原点，则在被动回原点过程中该状态设置为 TURE。
（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.HomingDone）

轴错误 “轴”工艺对象发生错误。有关错误的详细信息，请参见自动控制模式下的运动控制指令

的 ErrorID 和 ErrorInfo 参数。在手动模式下，轴控制面板的“错误消息”(Error message) 
框可显示有关错误原因的详细信息。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.Error）
轴控制面板已启用 在轴控制面板中启用了“手动控制”(Manual control) 模式。轴控制面板对“轴”工艺对

象具有优先控制权。不能通过用户程序来控制轴。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.ControlPanelActive）
必须重新启动 已在 CPU RUN 操作模式下将已修改的轴组态下载到装载存储器。要将已修改组态下载到

工作存储器，需要重新启动轴。使用运动控制指令 MC_Reset 执行此操作。

驱动器状态

状态 说明

驱动器准备就绪 驱动装置已就绪，可以运行。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.DriveReady）
驱动装置错误 驱动装置因“驱动装置就绪”信号丢失而报错。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.DriveFaul）
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轴运动的状态

状态 说明

停止 轴处于停止状态。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.StandStill）
加速度 轴在加速。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.Acceleration）
恒速 轴在恒速运转。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.ConstantVelocity）
减速度 轴在减速（速度下降）。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.Deceleration）

运动模式的状态

状态 说明

定位 轴执行运动控制指令“MC_MoveAbsolute”、“MC_MoveRelative”或者轴控制面板

的定位命令。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.PositioningCommand）
以速度设定值行进 轴以运动控制指令“MC_MoveVelocity”、“MC_MoveJog”或者轴控制面板的速度设

定值执行命令。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.SpeedCommand）
回原点 轴将执行运动控制指令“MC_Home”或者轴控制面板的回原点命令。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.Homing）
命令表已激活

（从 V2.0 轴工艺对象起）

该轴由运动控制指令“MC_CommandTable”控制。

（工艺对象的变量：<轴名称>.StatusBits.CommandTableActive）

错误消息

错误 说明

已到达下限软限位开关 已到达下限软限位开关。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.SwLimitMinReached）
已超出下限软限位开关 已超出下限软限位开关。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.SwLimitMinExceeded）
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错误 说明

已到达上限软限位开关 已到达上限软限位开关。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.SwLimitMaxReached）
已超出上限软限位开关 已超出上限软限位开关。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.SwLimitMaxExceeded）
已到达下限硬限位开关 已到达下限硬限位开关。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.HwLimitMin）
已到达上限硬限位开关 已到达上限硬限位开关。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.HwLimitMax）
PTO 和 HSC 在使用中 另一个轴正在使用此 PTO (Pulse Train Output) 和 HSC (High Speed Counter) 并

且该轴已通过“MC_Power”启用。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.HwUsed）
组态错误 错误地组态了“轴”工艺对象，或者在用户程序运行期间错误地修改了可编辑的

组态数据。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.ConfigFault）
内部错误 发生内部错误。

（工艺对象的变量：<轴名称>.ErrorBits.SystemFault）

参见

状态和错误位（自工艺对象 V4 起）  (页 2974)

ErrorID 和 ErrorInfo (S7-1200)

ErrorID 和 ErrorInfo 列表（工艺对象 V4...5） (S7-1200)
下表列出了运动控制指令中指示的所有 ErrorID 和 ErrorInfo。除了错误原因，还列出了消除

错误的补救措施。

根据错误响应，轴在停止时如果发生操作错误，将会停止轴。可能会出现以下错误响应：

• 取消启用

输出设定点 0，并取消启用。轴将根据驱动器中的组态进行制动，并转入停止状态。

• 通过急停斜坡功能进行停止

将中止处于激活状态的运动命令。轴将通过在“工艺对象 > 扩展参数 > 动态 > 急停斜坡

功能”(Technology object > Extended parameters > Dynamics > Emergency stop ramp) 中
所组态的急停减速度功能进行制动（没有任何加加速度的限制），并转入停止状态。
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伴随轴停止的运行错误

ErrorI
D

ErrorI
nfo

说明 解决方法 错误反应

16#8000 驱动器错误，丢失“驱动器就绪”信号 -
  16#00

01
- 使用指令“MC_Reset”确认错误；提供

驱动器信号；根据需要重新启动命令

 

16#8001 已触发软限位开关的下限 -
  16#00

0E
以当前所组态的减速度到达软限位

开关的下限位置

使用“MC_Reset”指令确认错误；使用

运动命令使轴沿正向移动，超出软限

位开关的范围16#00
0F

以急停减速度到达软限位开关的下

限位置

16#00
10

以急停减速度超出软限位开关的下

限位置

取消启用

16#8002 已触发软限位开关的上限 -
  16#00

0E
以当前所组态的减速度到达软限位

开关的上限位置

使用“MC_Reset”指令确认错误；使用

运动命令使轴沿负向移动，超出软限

位开关的范围16#00
0F

以急停减速度到达软限位开关的上

限位置

16#00
10

以急停减速度超出软限位开关的上

限位置

取消启用

16#8003 已到达硬限位开关的下限 通过 PTO (Pulse 
Train Output) 的
驱动器连接：

通过急停斜坡功

能进行停止

通过 PROFIdrive/
模拟量输出进行

驱动装置连接：

取消启用

  16#00
0E

已到达该硬限位开关的下限。轴以

急停减速度停止。

（在主动回原点过程中，未找到回

原点开关）

使用指令“MC_Reset”确认已启用轴的

错误；使用运动命令使轴沿正向移

动，超出硬限位开关的范围。
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ErrorI
D

ErrorI
nfo

说明 解决方法 错误反应

16#8004 已到达硬限位开关的上限 通过 PTO (Pulse 
Train Output) 的
驱动器连接：

通过急停斜坡功

能进行停止

通过 PROFIdrive/
模拟量输出进行

驱动装置连接：

取消启用

  16#00
0E

已到达该硬限位开关的上限。轴以

急停减速度停止。

（在主动回原点过程中，未找到回

原点开关）

使用指令“MC_Reset”确认已启用轴的

错误；使用运动命令使轴沿负向移

动，超出硬限位开关的范围。

16#8005 PTO/HSC 已被另一个轴占用 -
  16#00

01
- 轴未正确组态：

更正 PTO (Pulse Train Output)/HSC 
(High Speed Counter) 的组态并将其

下载到控制器

多个轴将通过一个 PTO 运行：

另一个轴正在使用 PTO / HSC。如果要

控制当前轴，则必须使用

“MC_Power”(Enable = FALSE) 禁用另

一个轴。

（另请参见将多个轴与同一个 PTO 一起

使用 (页 2980)）
16#8006 轴控制面板中发生通信错误 取消启用

  16#00
12

已超时 检查电缆连接，然后再次按下“手动

控制”(Manual control) 按钮。

16#8007 该轴无法启用 -
  16#00

25
正在重新启动 请等待，直到轴重新启动完成。

16#00
26

正在 RUN 模式下执行加载过程 请等待，直到加载过程完成。
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ErrorI
D

ErrorI
nfo

说明 解决方法 错误反应

16#8008 无效的运动方向 -
  16#00

2E
不允许所选的运动方向。 • 调整运动方向，然后重新启动该命

令。

• 在工艺对象组态的“扩展参数 > 机
械”(Extended parameters > 
Mechanics) 下可调整允许的旋转

方向。重新启动命令。

16#00
2F

不能将所选的运动方向反转。

16#8009 未找到参考开关/编码器零位标记 通过急停斜坡功

能进行停止  16#00
33

组态、编码器的硬件或安装、回原

点开关中出现错误。

• 连接合适的设备。

• 检查设备 (I/O)。
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对

象。

16#800A 编码器发出报警消息 取消启用

  16#00
01

- 检查设备的功能、连接和 I/O。

16#00
34

编码器中的硬件错误

16#00
35

编码器变脏

16#00
36

读取编码器绝对值期间出错 将驱动装置中的编码器类型或编码器

参数 P979 与工艺对象的组态数据进

行比较。

16#00
37

监视编码器的零位标记 编码器报告零位标记监视错误

（Gx_XIST2 中的错误代码 0x0002，
请参见 PROFIdrive 配置文件）。

检查设备的电磁兼容性 (EMC)。
16#00
38

编码器处于“停止”(Parking) 状态 • 有关错误原因，请查看所连接的驱

动装置或编码器。 
• 检查错误消息是否可能由驱动器或

编码器的调试操作触发。

16#00
40

PROFIdrive：总线上的编码器故障

（站故障）。

检查设备的功能、连接和 I/O。
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ErrorI
D

ErrorI
nfo

说明 解决方法 错误反应

16#800B 位置超出范围 取消启用

  16#00
39

正方向超出范围 使轴回到有效的实际值范围。

16#00
3A

负方向超出范围

16#00
3B

位置控制时钟周期中实际位置的改

变大于周期长度。

调整所用编码器的模数长度。

16#800C 驱动器发出报警消息 取消启用

  16#00
01

- 检查设备的功能、连接和 I/O。

在“调整”(Tuning) 对话框中，选择较

小的增益 (Kv)。16#00
3C

PROFIdrive：驱动器信号“请求的

控制”故障。

16#00
3D

PROFIdrive/模拟驱动器接口：驱动

器已关闭。

16#00
3E

PROFIdrive：总线上的驱动器故障

（站故障）。

16#800D 超出了允许跟随误差。 取消启用

  16#00
01

- • 检查控制回路的组态。

• 检查编码器的信号方向。

• 检查跟随误差监控的组态。

16#800E 硬限位开关处发生错误 取消启用

  16#00
42

激活硬限位开关的任意行进方向非

法

由于激活了硬限位开关，将禁用编程

的运动方向。

向相反方向缩回轴。

16#00
43

硬限位开关极性反转，轴无法释放 检查硬限位开关的机械组态。

16#00
44

两个硬限位开关均激活，轴无法释

放
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ErrorI
D

ErrorI
nfo

说明 解决方法 错误反应

16#800F 目标范围发生错误 取消启用

  16#00
45

未达到目标范围 在定位容差时间内未达到目标范围。

• 检查定位监控的组态。

• 检查控制回路的组态。

16#00
46

再次离开目标范围 在 短停留时间内已离开目标范围。

• 检查定位监控的组态。

• 检查控制回路的组态。

16#8010 如果该轴不是一个模数轴，则软限位开关的下限位置将大于该软限位开关

的上限位置

取消启用

  16#00
01

- 更改软限位开关的位置。

不伴随轴停止的运行错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8200 轴未启用

  16#000
1

- 启用轴；重新启动命令

16#8201 轴已由另一个“MC_Power”实例启用

  16#000
1

- 仅通过一个“MC_Power”实例启用轴

16#8202 同时执行的运动控制命令 大数量（对于通过 PTO (Pulse Train Output) 的驱动器连接，

多同时运行 200 条命令，对于通过 PROFIdrive/模拟量输出的驱动器连接， 多同时

运行 100 条命令）

  16#000
1

- 减少并行激活命令数；重新启动命令

如果运动控制指令的参数“Busy”= TRUE，则说

明命令已激活。

16#8203 轴当前在“手动控制”(Manual control) 模式（轴控制面板）下运行

  16#000
1

- 退出“手动控制”；重新启动命令

16#8204 轴未回原点
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
1

- 使用指令“MC_Home”使轴回原点；重新启动

命令

16#8205 轴当前由用户程序控制（该错误仅显示在轴控制面板中）

  16#001
3

轴已在用户程序中启用 使用指令“MC_Power”禁用轴或者在轴控制面

板中再次选择“手动控制”(Manual control)
16#8206 工艺对象尚未激活

  16#000
1

- 使用指令“MC_Power”Enable = TRUE 启用轴或

者在轴控制面板中启用轴。

16#8207 命令被拒绝

  16#001
6

正在执行主动回原点；无法启动另一种回

原点方法。

等到主动回原点完成或通过运动命令（例如，

“MC_Halt”）中止主动回原点。

16#001
8

当轴正在主动或被动回原点时，不能使用

命令表进行移动。

一直等到直接地或被动回原点完成。

16#001
9

正在处理命令表时，轴不能主动或被动回

原点。

等到命令表完成或通过运动命令（例如，

“MC_Halt”）中止命令表。

16#005
2

指定的位置超出了数值限制。 在运动控制指令中输入有效的位置值。

16#005
3

轴正在沿斜坡上升。 等到轴准备就绪，可运行。

16#005
4

实际值无效 要执行“MC_Home”命令，实际值必须有效。

请检查实际值的状态。工艺对象 <轴名称>.
“StatusSensor.State”变量的值必须为 2（有效

值）。

16#8208 大速度和启动/停止速度的差值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。

16#8209 对工艺对象“轴”的加速度无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#820A 无法重新启动轴

  16#001
3

轴已在用户程序中启用 使用“MC_Power”指令阻止轴；再次重新启动

16#002
7

轴当前在“手动控制”模式（轴控制面

板）下运行

退出“手动控制”；再次重新启动

16#002
C

轴未禁用。 禁用轴；重新启动命令

16#004
7

工艺对象未准备好重新启动。 重新下载项目。

16#004
8

不满足工艺对象的重新启动条件。 禁用工艺对象。

16#820B 无法执行命令表

  16#002
6

正在 RUN 模式下执行加载过程 请等待，直到加载过程完成。

16#820C 无组态可用

  16#000
1

- 内部错误

联系服务热线。

块参数错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8400 运动控制指令的“Position”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1E+12）

16#8401 运动控制指令的“Distance”参数值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1E+12）

16#8402 运动控制指令的“Velocity”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
8

值大于组态的 大速度

16#000
9

值小于组态的启动/停止速度

16#002
4

值小于 0

16#8403 运动控制指令的“Direction”参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；重新启动命令

16#8404 运动控制指令的“Mode”参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；重新启动命令

16#001
5

未组态主动/被动回原点 更正组态并将其下载到控制器；启用轴并重新

启动命令

16#001
7

虽然硬限位开关已禁用，但还是激活了在

硬限位开关处反向

• 使用变量 <轴名称

>.PositionLimitsHW.Active = TRUE 激活硬

限位开关，并重新启动该命令。

• 更正组态并将其下载到控制器；启用轴并

重新启动命令

16#005
5

增量编码器的模式无效 需使用参数“Mode”= 0、1、2、3 启动增量编

码器的回原点操作。

16#005
6

绝对值编码器的模式无效 绝对值编码器无法执行被动和主动回原点操作

（“Mode”= 2、3）。

需使用参数“Mode”= 0、1 启动绝对值编码器

的回原点操作。
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8405 运动控制指令的“StopMode”参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；再次启用轴

16#8406 不允许同时正向和反向点动

  16#000
1

- 采取措施确保参数“JogForward”和
“JogBackward”的信号状态不会同时为 TRUE；
重新启动命令。

16#8407 只有禁用激活的轴后，才允许使用指令“MC_Power”切换到另一个轴。

  16#000
1

- 禁用激活的轴；然后可以切换到其它轴并启用

该轴。

16#8408 运动控制指令的“Axis”参数值无效

  16#001
A

指定的值与所需的工艺对象版本不匹配 更正该值；重新启动命令

16#001
B

指定的值与所需的工艺对象类型不匹配

16#001
C

指定的值不是运动控制工艺数据块

16#8409 运动控制指令的“CommandTable”参数值无效

  16#001
A

指定的值与所需的工艺对象版本不匹配 更正该值；重新启动命令

16#001
B

指定的值与所需的工艺对象类型不匹配

16#001
C

指定的值不是运动控制工艺数据块

16#840A 运动控制指令的“StartStep”参数值无效

  16#000
A

值小于或等于 0。 更正该值；重新启动命令

16#001
D

开始步进大于结束步进

16#001
E

值大于 32

16#840B 运动控制指令的“EndStep”参数值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
A

值小于或等于 0。 更正该值；重新启动命令

16#001
E

值大于 32

16#840C 运动控制指令的“RampUpTime”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
A

值小于或等于 0。

16#840D 运动控制指令的“RampDownTime”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。

16#840E 运动控制指令的“EmergencyRampTime”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。

16#840F 运动控制指令的“JerkTime”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。

16#8410 运动控制指令的“Parameter”参数值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

 
 

16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#002
8

VARIANT 指针“参数”和“值”的数据类

型不匹配。

使用适当的数据类型；重新启动命令。

16#002
9

VARIANT 指针“参数”并未指向工艺对象

的数据块。

更正 VARIANT 指针；重新启动命令

16#002
A

无法读取 VARIANT 指针“参数”值。 更正 VARIANT 指针；重新启动命令

16#002
B

无法写入 VARIANT 指针“参数”值。 更正 VARIANT 指针或值；重新启动命令

16#002
C

轴未禁用。 禁用轴；重新启动命令

16#8411 运动控制指令的“Value”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

轴的组态错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8600 脉冲发生器 (PTO) 的参数分配无效

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#001
4

所选硬件由另一应用程序使用

16#8601 高速计数器 (HSC) 的参数分配无效

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#001
4

所选硬件由另一应用程序使用

16#8602 “使能输出”(Enable output) 的参数分配无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8603 “输入就绪”(Ready input) 的参数分配无效

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8604 “电机每转的脉冲数”(Pulses per motor revolution) 值无效

  16#000
A

值小于或等于 0 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8605 “每转的距离”(Distance per revolution) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
5

该值超出值范围（大于 1E+12）

16#000
A

值小于或等于 0

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8606 “启动/停止速度”(Start / stop velocity) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
3

值大于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#000
7

启动/停止速度大于 大速度

16#8607 “ 大速度”(maximum velocity) 值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值的数字格式无效。 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
3

值大于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8608 “加速度”(Acceleration) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
3

值大于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8609 “减速度”(Deceleration) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
3

值大于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#860A “急停减速度”(Emergency stop deceleration) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
3

值大于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#860B 软限位开关的下限位置值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1E+12）

16#003
0

软限位开关的下限位置值大于该软限位开

关的上限位置值

16#860C 软限位开关的上限位置值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1E+12）

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#860D 硬限位开关的下限地址无效

运动控制
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o

说明 解决方法

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
C

下降沿的地址无效

16#000
D

上升沿的地址无效

16#860E 硬限位开关的上限地址无效

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
C

下降沿的地址无效

16#000
D

上升沿的地址无效

16#860F “起始位置偏移值”(home position offset) 无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1E+12）

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8610 “逼近速度”(approach velocity) 值无效

运动控制
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  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
8

速度大于 大速度

16#000
9

速度小于启动/停止速度

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8611 “回原点速度”(Homing velocity) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
8

速度大于 大速度

16#000
9

速度小于启动/停止速度

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8612 回原点开关的地址无效

  16#000
B

地址无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
C

下降沿的地址无效

16#000
D

上升沿的地址无效

16#8613 虽然未组态硬限位开关，但还是在主动回原点过程中，激活了在该硬限位开关处反向

运动控制
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  16#000
1

- • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8614 “加加速度”(Jerk) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#001
F

值大于 大加加速度值

16#002
0

值小于 小加加速度值

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8615 “测量单位”的值无效

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8616 回原点开关的地址无效（自版本 V4 起的被动回原点）

  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8617 变量 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].ActiveHoming.Mode 的值无效

  16#001
1

所选值无效

（有效值：2 = 通过数字量输入回原点）

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

运动控制
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说明 解决方法

16#8618 变量 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].PassiveHoming.Mode 的值无效

  16#001
1

所选值无效

（有效值：2 = 通过数字量输入回原点）

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8619 变量 <轴名称>.Actor.Type 的值无效

  16#001
1

所选值无效

（有效值：2 = 通过脉冲接口连接）

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#861A “允许的旋转方向”(Permitted direction of rotation) 值无效

  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#002
D

方向输出关断时，不允许“双向”操作。

16#861B 负载齿轮因数错误

  16#003
1

值无效。 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#861C 通过增量编码器回原点的数据组合非法

  16#003
1

值无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#861D 设置的编码器安装方式无效。<轴名称>.Sensor.Sensor[1].MountingMode 中的值无效

  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#861E 测量编码器轮周长的组态无效。<轴名称

>.Sensor.Sensor[1].Parameter.DistancePerRevolution 中的值无效

运动控制
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说明 解决方法

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#861F 组态的线性编码器精度错误。<轴名称>.Sensor.Sensor[1].Parameter.Resolution 中的

值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8620 组态的 Gx_XIST1 高分辨率无效。<轴名称

>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist1 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8621 在 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist1 中设置的 Gx_XIST1 高
精度值与 PROFIdrive 参数 P979 中的设置不一致

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8622 组态日期 <轴名称>.Actor.Interface.AddressIn 或 <轴名称

>.Actor.Interface.AddressOut 的值无效

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8623 变量 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].Type 中设置的值无效。

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8624 设置的编码器系统无效。<轴名称>.Sensor.Sensor[1].System 中的值无效

运动控制
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  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8625 定位监控的参数错误。<轴名称>.PositioningMonitoring.MinDwellTime 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8626 定位监控的参数错误。<轴名称>.PositioningMonitoring.Window 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8627 PROFIdrive 接口组态的实际值错误。<轴名称>.Sensor.Sensor[1].Interface.AddressIn 
或 <轴名称>.Sensor.Sensor[1].Interface.AddressOut 中的值无效

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8628 控制器数错误

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

控制回路的增益或预控制值错误。

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正错误值；使用指令“MC_Reset”确
认错误并在必要时重新启动该命令

（PositionControl.Kv、<轴名称

>.PositionControl.Kpc、）

16#8629 停止信号的限值错误。<轴名称>.StandStillSignal.VelocityThreshold 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#862A 定位监控的参数错误。<轴名称>.PositioningMonitoring.ToleranceTime 中的值无效

运动控制
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  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

 
• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

 
16#862B PROFIBUS 参数化不一致；Ti 和 To 的总和大于一个 DP 周期

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#862C 停止监视的参数错误。<轴名称>.StandStillSignal.MinDwellTime 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#862D 跟随误差监控的参数错误。<轴名称>.FollowingError.MinValue 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#862E <轴名称>. 中组态日期无效 Modulo.Length
  16#003

0
值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#862F <轴名称>. 中组态日期无效 Modulo.StartValue
  16#003

0
值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8630 <轴名称>. 中组态日期无效 Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed

运动控制
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说明 解决方法

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8631 设置的 Gx_XIST2 高分辨率无效。<轴名称

>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist2 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8632 可确定的编码器精度值无效。<轴名称

>.Sensor.Sensor[1].Parameter.DeterminableRevolutions 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8633 指定的被动回原点的回原点开关逼近方向无效。<轴名称

>.Sensor.Sensor[1].PassiveHoming.Direction 中的值无效

       
16#8634 跟随误差监控的参数错误。<轴名称>.FollowingError.MaxValue 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8635 跟随误差监控的参数错误。<轴名称>.FollowingError.MinVelocity 中的值无效

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8636 控制器因数不正确。<轴名称>.PositionControl.Kpc 中预控制因数的值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8637 <轴名称>. 中组态日期无效 Sensor.Sensor[1].Interface.Type
  16#001

1
所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8638 <轴名称>. 中组态日期无效 Sensor.Sensor[1].Interface.HSC
  16#001

1
所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8639 驱动器上有错误

  16#004
9

设备的组态错误 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#004
A

工艺需要一个更小的伺服时钟。 内部系统错误。

检查项目的一致性并将项目重新加载到控制器

中。

16#004
B

斜坡上升过程中未初始化设备驱动程序。 要启用工艺对象，必须完成执行器驱动程序的

初始化。

请稍后再执行该命令。

16#863A 与驱动器的通信错误

  16#004
C

设备的组态错误 • 连接合适的设备。 
• 检查设备 (I/O)。 
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对象。

16#004
D

设备驱动程序需要一个更小的伺服时钟。 • 连接合适的设备。 
• 检查设备 (I/O)。 
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对象。

16#004
E

与设备进行内部通信时发生错误 检查项目的一致性并将项目重新加载到控制器

中。

16#863B 编码器中的错误
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#004
9

设备的组态错误 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#004
A

工艺需要一个更小的伺服时钟。 内部系统错误。

检查项目的一致性并将项目重新加载到控制器

中。

16#004
B

斜坡上升过程中未初始化设备驱动程序。 要启用工艺对象，必须完成执行器驱动程序的

初始化。

请稍后再执行该命令。

16#863C 与编码器的通信错误

  16#004
C

设备的组态错误 • 连接合适的设备。 
• 检查设备 (I/O)。 
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对象。

16#004
D

设备驱动程序需要一个更小的伺服时钟。 • 连接合适的设备。 
• 检查设备 (I/O)。 
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对象。

16#004
E

与设备进行内部通信时发生错误 检查项目的一致性并将项目重新加载到控制器

中。

16#863D 与设备（驱动器或编码器）的通信错误

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

• 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#005
5

请求的逻辑地址无效。 • 连接合适的设备。 
• 检查设备 (I/O)。 
• 检查 HW Config 中的拓扑组态。 
• 比较 HW Config 中的组态和工艺对象。

16#005
6

请求的逻辑输出地址无效。

16#005
7

请求的逻辑输出地址无效。

16#863E 变量“ControlPanel.Input.TimeOut”的值无效（轴控制面板）

  16#003
0

值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

更正工艺对象 <轴名称

>.ControlPanel.Input.TimeOut 的变量值。

以毫秒为单位指定该值。
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#863F <轴名称>. 中组态日期无效 Actor.DriveParameter.MaxSpeed
  16#003

0
值的数字格式不正确，或者超出有效的数

字范围

将驱动器和工艺对象组态中的参考值更正为 
Actuator.MaxSpeed/2。 
对于模拟驱动器接口，将驱动器和工艺对象组

态中的参考值更正为 Actuator.MaxSpeed/
1.17。

命令表的组态错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8700 命令表中“命令类型”(Command type) 的值无效

  16#000
1

- • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动

命令

16#8701 命令表中“位置/行进路径”(Position/travel path) 的值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动

命令
16#000
5

该值超出值范围（大于 1E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1E+12）

16#8702 命令表中“速度”(Velocity) 的值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动

命令
16#000
8

值大于组态的 大速度

16#000
9

值小于组态的启动/停止速度

16#8703 命令表中“持续时间”(Duration) 的值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动

命令
16#002
1

值大于 64800 s

16#002
2

值小于 0.001 s

16#8704 命令表中“下一步”(Next step) 的值无效

  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动

命令
16#002
3

该命令不允许命令转换

内部错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8FFF 内部错误

  16#F0*
*

- CPU 的断电和上电

如果这样做无效，则联系客户支持。准备好以

下信息：

• ErrorID
• ErrorInfo
• 诊断缓冲区条目

参见

运动控制语句的错误显示 (页 2970)
定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)
ErrorID 和 ErrorInfo (页 3100)
将多个轴与同一个 PTO 一起使用 (页 2980)
将多个驱动器与同一个 PTO 一起使用 (页 2983)

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

3126 编程和操作手册, 11/2022



在更高优先级等级（执行级别）中跟踪作业 (页 2984)
使用通过 PTO 的驱动器连接时的软限位开关时的特殊情况 (页 2986)

ErrorID 和 ErrorInfo 列表（工艺对象 V2...3） (S7-1200)
下表列出了运动控制指令中指示的所有 ErrorID 和 ErrorInfo。除错误原因外，还列出了清除

错误的解决方法：   

伴随轴停止的运行错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8000 驱动器错误，丢失“驱动器就绪”信号

  16#000
1

- 使用指令“MC_Reset”确认错误；提供驱动器

信号；根据需要重新启动命令

16#8001 已触发下限软限位开关

  16#000
E

已经以当前组态的减速度到达下限软限位

开关的位置

使用“MC_Reset”指令确认错误；使用运动命

令使轴沿正向移动，超出软限位开关的范围

16#000
F

已经以急停减速度到达下限软限位开关的

位置

16#001
0

已经以急停减速度超出下限软限位开关的

位置

16#8002 已触发上限软限位开关

  16#000
E

已经以当前组态的减速度到达上限软限位

开关的位置

使用“MC_Reset”指令确认错误；使用运动命

令使轴沿负向移动，超出软限位开关的范围

16#000
F

已经以急停减速度到达上限软限位开关的

位置

16#001
0

已经以急停减速度超出上限软限位开关的

位置

16#8003 已到达下限硬限位开关

  16#000
E

已到达下限硬限位开关。轴以急停减速度

停止。

（主动回原点期间，未找到回原点开关）

使用指令“MC_Reset”确认已启用轴的错误；

使用运动命令使轴沿正向移动，超出硬限位开

关的范围。

16#8004 已到达上限硬限位开关
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
E

已到达上限硬限位开关。轴以急停减速度

停止。

（主动回原点期间，未找到回原点开关）

使用指令“MC_Reset”确认已启用轴的错误；

使用运动命令使轴沿负向移动，超出硬限位开

关的范围。

16#8005 PTO/HSC 已被另一个轴占用

  16#000
1

- 轴未正确组态：

更正 PTO (Pulse Train Output)/HSC (High 
Speed Counter) 的组态并将其下载到控制器

多个轴将通过一个 PTO 运行：

另一个轴正在使用 PTO / HSC。如果要控制当

前轴，则必须使用

“MC_Power”(Enable = FALSE) 禁用另一个轴。

（另请参见将多个轴与同一个 PTO 一起使用 
(页 2980)）

16#8006 控制面板中发生通信错误

  16#001
2

已超时 检查电缆连接，然后再次按下“手动控

制”(Manual control) 按钮。

16#8007 该轴无法启用

  16#002
5

正在重新启动 请等待，直到轴重新启动完成。

  16#002
6

正在 RUN 模式下执行加载过程 请等待，直到加载过程完成。

不伴随轴停止的运行错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8200 轴未启用

  16#000
1

- 启用轴；重新启动命令

16#8201 轴已由另一个“MC_Power”实例启用

  16#000
1

- 仅通过一个“MC_Power”实例启用轴
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8202 已超出并行激活的运动控制命令数的 大值（所有运动控制工艺对象 多可具有 200 条
命令）

  16#000
1

- 减少并行激活命令数；重新启动命令

如果运动控制指令的参数“Busy”= TRUE，则说

明命令已激活。

16#8203 轴当前在“手动控制”(Manual control) 模式（轴控制面板）下运行

  16#000
1

- 退出“手动控制”；重新启动命令

16#8204 轴未回原点

  16#000
1

- 使用指令“MC_Home”使轴回原点；重新启动

命令

16#8205 轴当前由用户程序控制（该错误仅显示在轴控制面板中）

  16#001
3

轴已在用户程序中启用 使用指令“MC_Power”禁用轴或者在轴控制面

板中再次选择“手动控制”(Manual control)
16#8206 工艺对象尚未激活

  16#000
1

- 使用指令“MC_Power”Enable = TRUE 启用轴或

者在轴控制面板中启用轴。

16#8207 命令被拒绝

  16#001
6

正在执行主动回原点；无法启动另一种回

原点方法。

等到主动回原点完成或通过运动命令（例如，

“MC_Halt”）中止主动回原点。

16#001
8

当轴正在主动或被动回原点时，不能使用

命令表进行移动。

一直等到直接地或被动回原点完成。

16#001
9

正在处理命令表时，轴不能主动或被动回

原点。

等到命令表完成或通过运动命令（例如，

“MC_Halt”）中止命令表。

16#8208 大速度和启动/停止速度的差值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。

16#8209 对工艺对象“轴”的加速度无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。

16#820A 无法重新启动轴

  16#001
3

轴已在用户程序中启用 使用“MC_Power”指令阻止轴；再次重新启动

  16#002
7

轴当前在“手动控制”模式（轴控制面

板）下运行

退出“手动控制”；再次重新启动

16#820B 无法执行命令表

  16#002
6

正在 RUN 模式下执行加载过程 请等待，直到加载过程完成。

块参数错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8400 运动控制指令的“Position”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E+12）

16#8401 运动控制指令的“Distance”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E+12）

16#8402 运动控制指令的“Velocity”参数值无效

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

3130 编程和操作手册, 11/2022



ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
8

值大于组态的 大速度

16#000
9

值小于组态的启动/停止速度

16#002
4

值小于 0

16#8403 运动控制指令的“Direction”参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；重新启动命令

16#8404 运动控制指令的“Mode”参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；重新启动命令

16#001
5

未组态主动/被动回原点 更正组态并将其下载到控制器；启用轴并重新

启动命令

16#001
7

虽然硬限位开关已禁用，但还是激活了在

硬限位开关处反向

• 使用变量 <轴
>.Config.PositionLimits_HW.Active= 
TRUE，激活硬限位开关，重新启动命令

• 更正组态并将其下载到控制器；启用轴并

重新启动命令

16#8405 运动控制指令的“StopMode”参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；再次启用轴

16#8406 不允许同时正向和反向点动

  16#000
1

- 采取措施确保参数“JogForward”和
“JogBackward”的信号状态不会同时为 TRUE；
重新启动命令。

16#8407 只有禁用激活的轴后，才允许使用指令“MC_Power”切换到另一个轴。

  16#000
1

- 禁用激活的轴；然后可以切换到其它轴并启用

该轴。

16#8408 运动控制指令的“Axis”参数值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#001
A

指定的值与所需的工艺对象版本不匹配 更正该值；重新启动命令

16#001
B

指定的值与所需的工艺对象类型不匹配

16#001
C

指定的值不是运动控制工艺数据块

16#8409 运动控制指令的“CommandTable”参数值无效

  16#001
A

指定的值与所需的工艺对象版本不匹配 更正该值；重新启动命令

16#001
B

指定的值与所需的工艺对象类型不匹配

16#001
C

指定的值不是运动控制工艺数据块

16#840A 运动控制指令的“StartStep”参数值无效

  16#000
A

值小于或等于 0。 更正该值；重新启动命令

16#001
D

开始步进大于结束步进

16#001
E

值大于 32

16#840B 运动控制指令的“EndStep”参数值无效

  16#000
A

值小于或等于 0。 更正该值；重新启动命令

16#001
E

值大于 32

16#840C 运动控制指令的“RampUpTime”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E12）

16#000
A

值小于或等于 0。

16#840D 运动控制指令的“RampDownTime”参数值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。

16#840E 运动控制指令的“EmergencyRampTime”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。

16#840F 运动控制指令的“JerkTime”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 更正该值；重新启动命令

16#000
A

值小于或等于 0。

轴的组态错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8600 脉冲发生器 (PTO) 的参数分配无效

  16#000
B

地址无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#001
4

所选硬件由另一应用程序使用

16#8601 高速计数器 (HSC) 的参数分配无效

  16#000
B

地址无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#001
4

所选硬件由另一应用程序使用

16#8602 “使能输出”(Enable output) 的参数分配无效

  16#000
B

地址无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8603 “输入就绪”(Ready input) 的参数分配无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
B

地址无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8604 “电机每转的脉冲数”(Pulses per motor revolution) 值无效

  16#000
A

值小于或等于 0 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#8605 “每转的距离”(Distance per revolution) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E+12）

16#000
A

值小于或等于 0

16#8606 “启动/停止速度”(Start / stop velocity) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
3

值高于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#000
7

启动/停止速度大于 大速度

16#8607 “ 大速度”(maximum velocity) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
3

值高于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#8608 “加速度”(Acceleration) 值无效

运动控制
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
3

值高于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#8609 “减速度”(Deceleration) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
3

值高于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#860A “急停减速度”(Emergency stop deceleration) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
3

值高于硬件上限值

16#000
4

值小于硬件下限值

16#860B 下限软限位开关的位置值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E+12）

16#000
7

下限软限位开关的位置值大于上限软限位

开关的位置值

16#860C 上限软限位开关的位置值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E+12）

16#860D 下限硬限位开关的地址无效

  16#000
C

下降沿的地址无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
D

上升沿的地址无效

16#860E 上限硬限位开关的地址无效

  16#000
C

下降沿的地址无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
D

上升沿的地址无效

16#860F “起始位置偏移值”(home position offset) 无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E+12）

16#8610 “逼近速度”(approach velocity) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
8

速度大于 大速度

16#000
9

速度小于启动/停止速度

16#8611 “回原点速度”(Homing velocity) 值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
8

速度大于 大速度

16#000
9

速度小于启动/停止速度

16#8612 回原点开关的地址无效

  16#000
C

下降沿的地址无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

16#000
D

上升沿的地址无效

16#8613 虽然未组态硬限位开关，但还是在主动回原点过程中，激活了在该硬限位开关处反向

  16#000
1

- • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#8614 “加加速度”(Jerk) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#001
F

值大于 大加加速度值

16#002
0

值小于 小加加速度值

16#8615 “测量单位”的值无效

  16#001
1

所选值无效 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴
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命令表的组态错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8700 命令表中“命令类型”(Command type) 的值无效

  16#000
1

- • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动

命令

16#8701 命令表中“位置/行进路径”(Position/travel path) 的值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动

命令
16#000
5

该值超出值范围（大于 1.0E+12）

16#000
6

该值超出值范围（小于 -1.0E+12）

16#8702 命令表中“速度”(Velocity) 的值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动

命令
16#000
8

值大于组态的 大速度

16#000
9

值小于组态的启动/停止速度

16#8703 命令表中“持续时间”(Duration) 的值无效

  16#000
2

值的数字格式无效。 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动

命令
16#002
1

值大于 64800 s

16#002
2

值小于 0.001 s

16#8704 命令表中“下一步”(Next step) 的值无效

  16#001
1

所选值无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值，并视需要重新启动

命令
16#002
3

该命令不允许命令转换
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内部错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8FFF 内部错误

  16#F0*
*

- CPU 的断电和上电

如果这样做无效，则联系客户支持。准备好以

下信息：

• ErrorID
• ErrorInfo
• 诊断缓冲区条目

参见

ErrorID 和 ErrorInfo 列表（工艺对象 V4...5） (页 3100)
将多个轴与同一个 PTO 一起使用 (页 2980)

ErrorID 和 ErrorInfo 列表（工艺对象 V1） (S7-1200)
下表列出了运动控制指令中指示的所有 ErrorID 和 ErrorInfo。除错误原因外，还列出了清除

错误的解决方法：

伴随轴停止的运行错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8000 驱动器错误，丢失“驱动器就绪”信号

  16#000
1

- 使用指令“MC_Reset”确认错误；提供驱动器

信号；根据需要重新启动命令

16#8001 已触发下限软限位开关

  16#000
E

已经以当前组态的减速度到达下限软限位

开关的位置

使用“MC_Reset”指令确认错误；使用运动命

令使轴沿正向移动，超出软限位开关的范围

16#000
F

已经以急停减速度到达下限软限位开关的

位置

16#001
0

已经以急停减速度超出下限软限位开关的

位置
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8002 已触发上限软限位开关

  16#000
E

已经以当前组态的减速度到达上限软限位

开关的位置

使用“MC_Reset”指令确认错误；使用运动命

令使轴沿负向移动，超出软限位开关的范围

16#000
F

已经以急停减速度到达上限软限位开关的

位置

16#001
0

已经以急停减速度超出上限软限位开关的

位置

16#8003 已到达下限硬限位开关

  16#000
E

已到达下限硬限位开关。轴以急停减速度

停止。

（主动回原点期间，未找到参考点开关）

使用指令“MC_Reset”确认已启用轴的错误；

使用运动命令使轴沿正向移动，超出硬限位开

关的范围。

16#8004 已到达上限硬限位开关

  16#000
E

已到达上限硬限位开关。轴以急停减速度

停止。

（主动回原点期间，未找到参考点开关）

使用指令“MC_Reset”确认已启用轴的错误；

使用运动命令使轴沿负向移动，超出硬限位开

关的范围。

16#8005 PTO/HSC 已被另一个轴占用

  16#000
1

- 轴未正确组态：

更正 PTO (Pulse Train Output)/HSC (High 
Speed Counter) 的组态并将其下载到控制器

多个轴将通过一个 PTO 运行：

另一个轴正在使用 PTO/HSC。如果要控制当前

轴，则必须使用

“MC_Power”(Enable = FALSE) 禁用另一个轴。

（另请参见将多个轴与同一个 PTO 一起使用 
(页 2980)）

不伴随轴停止的运行错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8200 轴未启用

  16#000
1

- 启用轴；重新启动命令
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8201 轴已由另一个“MC_Power”实例启用

  16#000
1

- 仅使用一个“MC_Power”指令启用轴 

16#8202 超出并行激活的运动控制作命令的 大数量（所有运动控制工艺对象 多可执行 200 个
命令）

  16#000
1

- 减少并行激活命令数；重新启动命令

如果运动控制指令的参数“Busy”= TRUE，则说

明命令已激活。

16#8203 轴当前在“手动控制”(Manual control) 模式（轴控制面板）下运行

  16#000
1

- 退出“手动控制”；重新启动命令

16#8204 轴未回原点

  16#000
1

- 使用指令“MC_Home”使轴回原点；重新启动

命令

16#8205 轴当前由用户程序控制（该错误仅显示在轴控制面板中）

  16#000
1

- 使用指令“MC_Power”禁用轴或者在轴控制面

板中再次选择“手动控制”(Manual control)
16#8206 工艺对象“轴”尚未启用

  16#000
1

- 使用指令“MC_Power”Enable = TRUE 启用轴或

者在轴控制面板中启用轴。

16#8207 命令被拒绝

  16#001
6

正在执行主动回原点；无法启动另一种回

原点方法。

等到主动回原点完成或通过运动命令（例如，

“MC_Halt”）中止主动回原点。然后可以启动

其它回原点类型。

运动控制
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块参数错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8400 运动控制指令的“Position”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 更正“位置”值；重新启动命令

16#000
5

该值超出取值范围（大于 1e12）

16#000
6

该值超出取值范围（小于 -1e12）

16#8401 运动控制指令的“Distance”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 更正“Distance”值；重新启动命令

16#000
5

该值超出取值范围（大于 1e12）

16#000
6

该值超出取值范围（小于 -1e12）

16#8402 运动控制指令的“Velocity”参数值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 更正“Velocity”值；重新启动命令

16#000
8

速度大于 大速度

16#000
9

速度小于启动/停止速度

16#8403 运动控制指令的“Direction”参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；重新启动命令

16#8404 运动控制指令的“Mode”参数值无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；重新启动命令

16#001
5

未组态主动/被动回原点 更正组态并将其下载到控制器；启用轴并重新

启动命令

16#001
7

虽然已禁用硬限位开关，但还是激活了在

该硬限位开关处轴反向

• 使用变量 <轴
>.Config.PositionLimits_HW.Active= 
TRUE，激活硬限位开关，重新启动命令

• 更正组态并将其下载到控制器；启用轴并

重新启动命令

16#8405 运动控制指令的“StopMode”参数值无效

  16#001
1

所选值无效 更正所选值；再次启用轴

16#8406 不允许同时正向和反向点动

  16#000
1

- 采取措施确保参数“JogForward”和
“JogBackward”的信号状态不会同时为 TRUE；
重新启动命令。

16#8407 只有禁用轴后，才允许使用运动控制指令“MC_Power”开关轴。

  16#000
1

- 禁用激活的轴；然后可以切换到其它轴并启用

该轴。

组态错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8600 脉冲发生器 (PTO) 的参数分配无效

  16#000
B

地址无效 更正 PTO (Pulse Train Output) 的组态并将其

下载到控制器

16#8601 高速计数器 (HSC) 的参数分配无效

  16#000
B

地址无效 更正 HSC (High Speed Counter) 的组态并将其

下载到控制器

16#8602 “使能输出”(Enable output) 的参数分配无效

  16#000
D

地址无效 更正组态并将其下载到控制器

16#8603 “输入就绪”(Ready input) 的参数分配无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
D

地址无效 更正组态并将其下载到控制器

16#8604 “电机每转的脉冲数”(Pulses per motor revolution) 值无效

  16#000
A

值小于或等于 0 更正组态并将其下载到控制器

16#8605 “每转的距离”(Distance per revolution) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 更正组态并将其下载到控制器

16#000
A

值小于或等于 0

16#8606 “启动/停止速度”(Start / stop velocity) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 更正组态并将其下载到控制器

16#000
3

值超出硬件限值

16#000
4

值小于硬件限值

16#000
7

启动/停止速度大于 大速度

16#8607 “ 大速度”(maximum velocity) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 更正组态并将其下载到控制器

16#000
3

值超出硬件限值

16#000
4

值小于硬件限值

16#8608 “加速度”(Acceleration) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
3

值超出硬件限值

16#000
4

值小于硬件限值

运动控制
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8609 “减速度”(Deceleration) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
3

值超出硬件限值

16#000
4

值小于硬件限值

16#860A “急停减速度”(Emergency stop deceleration) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
3

值超出硬件限值

16#000
4

值小于硬件限值

16#860B 下限软限位开关的位置值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
5

该值超出取值范围（大于 1e12）

16#000
6

该值超出取值范围（小于 -1e12）

16#000
7

下限软限位开关的位置值大于上限软限位

开关的位置值

16#860C 上限软限位开关的位置值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 • 将无错误组态下载到控制器；使用指令

“MC_Power”再次启用轴

• 在线更正不正确的值；使用指令

“MC_Reset”确认错误并视需要重新启动命

令

16#000
5

该值超出取值范围（大于 1e12）

16#000
6

该值超出取值范围（小于 -1e12）

16#860D 下限硬限位开关的地址无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
C

下降沿的地址无效 更正组态并将其下载到控制器

16#000
D

上升沿的地址无效

16#860E 上限硬限位开关的地址无效

  16#000
C

下降沿的地址无效 更正组态并将其下载到控制器

16#000
D

上升沿的地址无效

16#860F “起始位置偏移值”(home position offset) 无效

  16#000
2

值的数字格式无效 更正组态并将其下载到控制器

16#000
5

该值超出取值范围（大于 1e12）

16#000
6

该值超出取值范围（小于 -1e12）

16#8610 “逼近速度”(approach velocity) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 更正组态并将其下载到控制器

16#000
8

速度大于 大速度

16#000
9

速度小于启动/停止速度

16#8611 “回原点速度”(Homing velocity) 值无效

  16#000
2

值的数字格式无效 更正组态并将其下载到控制器

16#000
8

速度大于 大速度

16#000
9

速度小于启动/停止速度

16#8612 参考点开关的地址无效
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ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

  16#000
C

下降沿的地址无效 更正组态并将其下载到控制器

16#000
D

上升沿的地址无效

16#8613 虽然未组态硬限位开关，但还是在主动回原点过程中，激活了在该硬限位开关处反向

  16#000
1

- 更正组态并将其下载到控制器

内部错误

ErrorID ErrorInf
o

说明 解决方法

16#8FFF 内部错误

  16#F0*
*

- CPU 的断电和上电

如果这样做无效，则联系客户支持。准备好以

下信息：

• ErrorID
• ErrorInfo
• 诊断缓冲区条目

参见

ErrorID 和 ErrorInfo 列表（工艺对象 V4...5） (页 3100)
将多个轴与同一个 PTO 一起使用 (页 2980)

Legend V1...5 (S7-1200)

变量 变量的名称

数据类型 变量的数据类型

值 起始值

（变量的值范围 - 小值到 大值）

如果未显示特定值，则应用相应数据类型的值范围限制或“说明”下面的信息。
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访问 在用户程序中访问该变量：

R 在用户程序和 HMI 中，可读取该变量。

RP 该变量可通过运动控制指令“MC_ReadParam”进行读取。相应变量的当前值将在命

令启动时确定。

RW 在用户程序和 HMI 中，可读写该变量。该变量可通过运动控制指令

“MC_WriteParam”进行写入。

RCCP 该变量可在用户程序和 HMI 中读取，并在每个周期控制点处进行更新。

WP 与驱动装置连接无关：如果该轴已禁用 (MC_Power.Status = FALSE)，则可使用运

动控制指令“MC_WriteParam”对该变量进行写入操作。 
WP_PD 通过 PROFIdrive/模拟量输出进行驱动装置连接：如果该轴已禁用 

(MC_Power.Status = FALSE)，则可使用运动控制指令“MC_WriteParam”对该变量进

行写入操作。

WP_PTO 通过 PTO 进行驱动装置连接：如果该轴已禁用 (MC_Power.Status = FALSE)，则可

使用运动控制指令“MC_WriteParam”对该变量进行写入操作。

WD BL 通过 PROFIdrive/模拟量输出进行驱动装置连接：使用扩展指令“WRIT_DBL”，可将

该变量写入装载存储器中的起始值内。

- 该变量不能在用户程序中使用。

W 工艺数据块中更改的有效性

1 通过 PTO 进行驱动装置连接：在轴激活、禁用或已启用时

2 通过 PTO 进行驱动装置连接：轴启用时

3 启用轴后（之前，轴必须处于停止状态）。可以使用变量 <轴名称

>.StatusBits.Standstill 检查轴停止状态。

4 在轴停止后的下一次运动控制命令启动时。可以使用变量 <轴名称

>.StatusBits.Standstill 检查轴停止状态。

5 通过 PTO 进行驱动装置连接：下一次启动 MC_MoveAbsolute、
MC_MoveRelative、MC_MoveVelocity、MC_MoveJog、MC_Halt、
MC_CommandTable 或激活的 MC_Home 命令时 (Mode = 3)

6 通过 PTO 进行驱动装置连接：MC_MoveJog 命令停止时

7 通过 PTO 进行驱动装置连接：启动被动回原地命令时

8 通过 PTO 进行驱动装置连接：启动主动回原地命令时

9 重新启动工艺对象时

10 通过 PROFIdrive/模拟量输出进行驱动装置连接：下一次调用 MC-Servo [OB91] 时
说明 变量的说明

通过“<TO>.<变量名称>”的形式访问变量。占位符 <TO> 代表工艺对象的名称。  
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轴工艺对象 V1...3 的变量 (S7-1200)

Config 变量 V1...3 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Config.<变量名称> 中包含有动态限值组态。
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Config. STRUCT       TO_Struct_Config

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

3150 编程和操作手册, 11/2022



变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  General. STRUCT       TO_Struct_General
  PTO DWORD DW#16#00

000000
- - 该变量不能在用户程序中评估。

HSC DWORD DW#16#00
000000

- - 该变量不能在用户程序中评估。

LengthUnit2) INT 1013
（-32768 到 

32767）

R
WP

-
2

为参数组态的测量单位

-1 脉冲

1005 °
1010 m
1013 mm
1018 ft
1019 in

DriveInterface. STRUCT       TO_Struct_DriveInterface
  EnableOutput - - - - 该变量不能在用户程序中评估。

ReadyInput - - - - 该变量不能在用户程序中评估。

Mechanics. STRUCT       TO_Struct_Mechanics
  PulsesPerDriveRevolution DINT L#1000 R - 电机每转的脉冲数

LeadScrew REAL 10.0 R - 每转的距离

（用组态的测量单位表示）

InverseDirection BOOL FALSE R - 反转方向

DynamicLimits. STRUCT       TO_Struct_DynamicLimits
  MinVelocity REAL 10.0 R - 轴的启动/停止速度

（用组态的测量单位表示）

MaxVelocity REAL 250.0 R - 轴的 大速度

（用组态的测量单位表示）

DynamicDefaults. STRUCT       TO_Struct_DynamicDefaults
  Acceleration REAL 48.0 RW 12)

、

5
、

62)

轴的加速度

（用组态的测量单位表示）
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Deceleration REAL 48.0 RW 12)

、

5
、

6

轴的减速度

（用组态的测量单位表示）

EmergencyDeceleration REAL 120.0 RW 12)

、

21)

、

5
、

6

轴的急停减速度

（用组态的测量单位表示）

JerkActive2) BOOL FALSE RW 1
、

5

FALSE 加急速度限值禁用。

TRUE 加急速度限值启用。

Jerk2) REAL 192.0 RW 1
、

5

轴斜坡加速和斜坡减速过程中的加加速

度

（用组态的测量单位表示）

PositionLimits_SW. STRUCT       TO_Struct_PositionLimits_SW
  Active BOOL FALSE RW 12)

、

41)

、

52)

、

62)

FALSE 软限位开关取消激活。

TRUE 软限位开关激活。

MinPosition REAL -1.0E4 RW 12)

、

41)

、

52)

、

62)

软限位开关下限的位置

（用组态的测量单位表示）

MaxPosition REAL 1.0E4 RW 12)

、

软限位开关的上限位置

（用组态的测量单位表示）
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

41)

、

52)

、

62)

PositionLimits_HW.         TO_Struct_PositionLimits_HW
  Active BOOL FALSE RW 12)

、

31)

、

41)

、

52)

、

62)

FALSE 硬限位开关取消激活。

TRUE 硬限位开关激活。

MinSwitchedLevel BOOL FALSE R - FALSE CPU 输入端电平为 0 V 时，表

示已逼近硬限位开关下限

TRUE CPU 输入端电平为 24 V 时，表

示已逼近硬限位开关下限

MinFallingEvent DWORD DW#16#00
000000

- - 该变量不能在用户程序中评估。

MinRisingEvent DWORD DW#16#00
000000

- - 该变量不能在用户程序中评估。

MaxSwitchedLevel BOOL FALSE R - FALSE CPU 输入端电平为 0 V 时，表

示已逼近硬限位开关上限

TRUE CPU 输入端电平为 24 V 时，表

示已逼近硬限位开关上限

MaxFallingEvent DWORD DW#16#00
000000

- - 该变量不能在用户程序中评估。

MaxRisingEvent DWORD DW#16#00
000000

- - 该变量不能在用户程序中评估。

Homing. STRUCT       TO_Struct_Homing
  AutoReversal BOOL TRUE R1)

RW2)

-1) FALSE 禁用硬限位开关时反向（主动

回原点）
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

12)

、

82)

TRUE 启用硬限位开关时反向（主动

回原点）

Direction BOOL TRUE R1)

RW2)

-1)

12)

、

82)

FALSE 负逼近方向（用于搜索参考点

开关）和正回原点方向（主动

回原点）

TRUE 正逼近方向（用于搜索参考点

开关）和正回原点方向（主动

回原点）

SideActiveHoming2) BOOL TRUE RW 1
、

8

FALSE 在参考点开关的下端回原点

（主动回原点）

TRUE 在参考点开关的上端回原点

（主动回原点）

SidePassiveHoming2) BOOL TRUE RW 1
、

7

FALSE 在参考点开关的下端回原点

（被动回原点）

TRUE 在参考点开关的上端回原点

（被动回原点）

RisingEdge1) BOOL FALSE R - FALSE 通过参考点开关的信号上升沿

回原点（主动回原点）

TRUE 通过参考点开关的信号下降沿

回原点（主动回原点）有关该

变量对被动回原点的影响，请

参见“组态 - 回原点”中的说

明。

Offset REAL 0.0 R
RW

-1)

12)

、

82)

回原点位置偏移 / 单位为组态的测量单

位（主动回原点）

FastVelocity REAL 200.0 R
RW

-1)

12)

、

82)

逼近速度 / 单位为组态的测量单位（主

动回原点）

SlowVelocity REAL 40.0 R
RW

-1)、 回原点速度 / 单位为组态的测量单位

（主动回原点）
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

12)

、

82)

FallingEvent DWORD DW#16#00
000000

- - 该变量不能在用户程序中评估。

RisingEvent DWORD DW#16#00
000000

- - 该变量不能在用户程序中评估。

1) 仅适用于工艺版本 V1.0
2) 适用于工艺版本 V2.0

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)

MotionStatus 变量 V1...3 (S7-1200)
变量 <轴名称>.MotionStatus.<变量名称> 中包含有运动的状态。
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

MotionStatus. STRUCT       TO_Struct_MotionStatus
  Position REAL 0.0

（-9.0E15 
到 9.0E15）

R - 轴的实际位置

（用组态的测量单位表示）

如果轴未回原点，则该变量将指示相对

于轴启用位置的位置值。

Velocity REAL 0.0
（-9.0E15 
到 9.0E15）

R - 轴的实际速度

（用组态的测量单位表示）

Distance REAL 0.0
（-9.0E15 
到 9.0E15）

R - 当前到轴目标位置的距离

（用组态的测量单位表示）

仅当使用“MC_MoveAbsolute”、
“MC_MoveRelative”或轴命令表执行定

位命令时，该变量值才有效。 
TargetPosition REAL 0.0

（-9.0E15 
到 9.0E15）

R - 轴的目标位置

（用组态的测量单位表示）

仅当使用“MC_MoveAbsolute”、
“MC_MoveRelative”或轴命令表执行定

位命令时，该变量值才有效。

参见

运动状态 (页 2977)
定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)

StatusBits 变量 V1...3 (S7-1200)
变量 <轴名称>.StatusBits.<变量名称> 中包含有工艺对象的状态信息。
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StatusBits. STRUCT       TO_Struct_StatusBits
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  Activated BOOL FALSE R - 轴的激活状态 
FALSE 轴未激活。

TRUE 轴已激活。轴将连接所指定的 
PTO (Pulse Train Output)。将

循环更新工艺数据块中的数据。

Enable BOOL FALSE R - 轴的启用状态

FALSE 轴未启用。

TRUE 轴已启用且已就绪可接受运动

控制命令。

HomingDone BOOL FALSE R - 轴的回原点状态

FALSE 轴未回原点。

TRUE 轴已回原点且能够执行绝对定

位命令。

对于相对定位而言，轴不必回原点。

在主动回原点过程中，该状态为 FALSE。
如果轴事先已回原点，则在被动回原点

过程中该状态将保持为 TRUE。
Done BOOL FALSE R - 轴上的命令执行

FALSE 轴上的运动控制命令已激活。

TRUE 轴上的运动控制命令未激活。

Error BOOL FALSE R - 轴上的错误状态

FALSE 轴上当前无错误。

TRUE 轴上发生错误。

有关错误的详细信息，请参见自动模式

下运动控制指令的“ErrorID”和“ErrorInfo”
参数。

在手动模式下，轴控制面板的“错误消

息”(Error message) 框可显示有关错误

原因的详细信息。

Standstill BOOL FALSE R - 轴的停止状态

FALSE 轴正在运动。

TRUE 轴处于停止状态。
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

PositioningCommand BOOL FALSE R - 执行定位命令

FALSE 轴上的定位命令未激活。

TRUE 轴将执行一个定位命令。

SpeedCommand BOOL FALSE R - 以速度设定值执行命令

FALSE 轴上以速度设定值执行的命令

未激活。

TRUE 该轴将以预定义的速度执行行

进命令。

Homing BOOL FALSE R - 执行回原点命令

FALSE 轴上的回原点命令未激活。

TRUE 轴将执行运动控制指令

“MC_Home”或者轴控制面板的

回原点命令。

CommandTableActive BOOL FALSE R - 执行命令表

FALSE 轴上的命令表未激活。

TRUE 该轴由运动控制指令

“MC_CommandTable”进行控

制。

ConstantVelocity BOOL FALSE R - 恒速

FALSE 轴处于加速、减速或停止状态。

TRUE 已达到速度设定值。轴正以恒

速运动。

Acceleration BOOL FALSE R - 加速过程

FALSE 轴正在减速、以恒速运动或处

于停止状态。

TRUE 轴正在加速。

Deceleration BOOL FALSE R - 减速过程

FALSE 轴正在加速、以恒速运动或处

于停止状态。

TRUE 轴正在减速。

ControlPanelActive BOOL FALSE R - 轴控制面板的激活状态

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

FALSE “自动模式”已激活。用户程序

对轴具有优先控制权。

TRUE 在轴控制面板中启用了“手动

控制”模式。轴控制面板对轴

具有优先控制权。不能通过用

户程序来控制轴。

DriveReady BOOL FALSE R - 驱动装置的运行状态

FALSE 驱动装置未准备就绪。将不执

行设定值。

TRUE 驱动装置已准备就绪。可以执

行设定值。

RestartRequired BOOL FALSE R - 需要重启轴

FALSE 不需要重新启动轴。

TRUE 值已在装载存储器中修改。

要在 CPU 处于 RUN 模式时将值下载到工

作存储器中，必须重新启动轴。使用运

动控制指令 MC_Reset 执行此操作。

参见

状态和错误位（自工艺对象 V4 起）  (页 2974)
定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)

ErrorBits 变量 V1...3 (S7-1200)
变量 <轴名称>.ErrorBits.<变量名称> 指示工艺对象处出错。
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

ErrorBits. STRUCT       TO_Struct_ErrorBits
  SystemFault BOOL FALSE R - 内部系统错误

ConfigFault BOOL FALSE R - 轴组态错误

DriveFault BOOL FALSE R - 驱动装置中发生错误。“驱动装置准备

就绪”(Drive ready) 信号丢失。

SWLimitMinReached BOOL FALSE R - 已到达下限软限位开关。

SWLimitMinExceeded BOOL FALSE R - 已超出下限软限位开关。

SWLimitMaxReached BOOL FALSE R - 已到达上限软限位开关。

SWLimitMaxExceeded BOOL FALSE R - 已超出上限软限位开关。

HWLimitMin BOOL FALSE R - 已到达下限硬限位开关。

HWLimitMax BOOL FALSE R - 已到达上限硬限位开关。

HWUsed BOOL FALSE R - 另一个轴正在使用相同的 PTO (Pulse 
Train Output) 并且该轴已通过

“MC_Power”启用。

参见

状态和错误位（自工艺对象 V4 起）  (页 2974)
定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)

内部变量 V1...3 (S7-1200)
“Internal”变量不包含用户相关数据；无法在用户程序中访问这些变量。

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3161



ControlPanel 变量 V1...3 (S7-1200)
“ControlPanel”变量不包含用户相关数据；无法在用户程序中访问这些变量。

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (页 3162)

工艺对象变量的更新 (S7-1200)
工艺对象变量中指示的轴的状态和错误信息在各周期控制点处更新。  
可编辑组态变量值的变化不立即生效。 有关更改生效条件的信息，请参见相关变量的详细

说明。

定位轴工艺对象 V4...5 的变量 (S7-1200)

位置值和速度值变量 V4...5 (S7-1200)
该变量结构中包含有轴的位置与速度的设定值和实际值。

变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Position REAL 0.0
（-9.0E15 
到 9.0E15）

RCCP
、RP

- 轴的位置设定值

（用组态的测量单位表示）

如果轴未归位，则该变量指示的是相对

于轴启用位置的位置值。

Velocity REAL 0.0 RCCP
、RP

- 轴的速度设定值

（用组态的测量单位表示）
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

ActualPosition REAL 0.0
（-9.0E15 
到 9.0E15）

RCCP
、RP

- 轴的实际位置

（用组态的测量单位表示）

如果轴未回原点，则该变量将指示相对

于轴启用位置的位置值。

ActualVelocity REAL 0.0
（-9.0E15 
到 9.0E15）

RCCP
、RP

- 轴的实际速度

（用组态的测量单位表示）

参见

运动状态 (页 2977)
定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

执行器变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Actor.<变量名称> 中包含有驱动装置参数。
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Actor. STRUCT       TO_Struct_Actor
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  Type DINT 1
（0 到 2）

R - 定位轴工艺对象 V5 及更高版本：

0 0 = 驱动装置通过一个模拟量输

出进行连接。轴的所有运动均

在位置控制下进行。

1 通过 PROFIdrive 报文连接驱动

装置。轴的所有运动均在位置

控制下进行。 
2 驱动装置通过一个脉冲接口进

行连接。

定位轴工艺对象 V4：
2 驱动装置通过一个脉冲接口进

行连接。

InverseDirection BOOL FALSE R
WP_PT
O

-
2

FALSE 方向未反转。

TRUE 方向已反转。

DirectionMode INT 0
（0 到 2）

R
WP_PT
O

-
2

允许的旋转方向

0 双向

1 正方向

2 负方向

Interface. STRUCT       TO_Struct_ActorInterface
  AddressIn3) VREF - - - PROFIdrive 报文的输入地址（内部参数）

AddressOut3) VREF - - - PROFIdrive 报文的输出地址（内部参数）

EnableDriveOutput VREF - - - 使能输出（内部参数）

DriveReadyInput VREF - - - 输入就绪（内部参数）

PTO DWORD 0 - - 脉冲输出（内部参数）

DriveParameter. STRUCT       TO_Struct_ActorDriveParameter
  ReferenceSpeed3) REAL 3000.0 R - 驱动装置速度设定值 (N-set) 的参考值 

(100%)
速度设定值在 PROFIdrive 报文中以 
-200% 到 200%“ReferenceSpeed”范围

内的标称值形式进行传送。
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

通过模拟量输出指定设定值时，只要驱

动装置允许，模拟量输出就可在从 
-117% 到 117% 的范围内运行。

MaxSpeed3) REAL 3000.0 R - 驱动装置速度设定值 (N-set) 的 大值

(PROFIdrive: MaxSpeed ≤ 2 × 
ReferenceSpeed
模拟量设定值：MaxSpeed ≤ 1.17 × 
ReferenceSpeed)

PulsesPerDriveRevolution DINT 1000
（1 到 
21474836
48）

R
WP_PT
O

-
2

电机每转的脉冲数

3) 适用于工艺版本 V5.0

参见

轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)
定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)

Sensor[1] 变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Sensor.<变量名称> 中包含有编码器参数。
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Sensor. STRUCT       TO_Struct_Sensor
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  Sensor[1]. STRUCT       ARRAY[1..1] TO_Struct_Sensor
  Type DINT 0

（0 到 1）
R - 编码器类型（内部参数）

0 增量式

1 绝对式

InverseDirection BOOL FALSE R - 对实际值取反

FALSE 实际值不取反

TRUE 实际值已取反 
System DINT 1

（0 到 1）
R - 编码器系统

0 线性编码器

1 旋转编码器

MountingMode DINT 0
（0 到 2）

R - 编码器的安装方式

0 在电机轴上

2 外部测量系统

Interface. STRUCT       TO_Struct_SensorInterface
  AddressIn. VREF - - - PROFIdrive 报文的输入地址（内部参数）

  AREA BYTE - - - 内部参数

DB_NUMBER UINT - - - 内部参数

OFFSET UDINT - - - 内部参数

RID DWORD - - - 内部参数

AddressOut. VREF - - - PROFIdrive 报文的输出地址（内部参数）

  AREA BYTE - - - 内部参数

DB_NUMBER UINT - - - 内部参数

OFFSET UDINT - - - 内部参数

RID DWORD - - - 内部参数

Parameter. STRUCT       TO_Struct_SensorParameter
  Resolution REAL 0.001

（-1.0E12 
到 1.0E12）

R - 线性编码器的精度（两个编码器脉冲之间的

偏移值）

StepsPerRevolution UDINT 2048
（1 到 
8388608）

R - 旋转编码器的每转增量数
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

FineResolutionXist1 UDINT 11
（0 到 31）

R - 高精度的位数 Gx_XIST1（周期性实际编码

器值）

FineResolutionXist2 UDINT 9
（0 到 31）

R - 高精度的位数 Gx_XIST2（编码器的绝对值）

DeterminableRevolut
ions

UDINT 1
（0 到 
8388608）

R
 

- 多圈绝对值编码器的差动转数

0 增量式编码器

1 单回绝对值编码器

DistancePerRevolutio
n

REAL 100.0
（0.0 到 
1.0E12）

R - 外部安装的编码器每转的加载距离

ActiveHoming. STRUCT       TO_Struct_SensorActiveHoming
  Mode DINT 2

（0 到 2）
R
WP_PT
O

-
2

主动回原点模式

定位轴工艺对象 V5 及更高版本：

0 基于 PROFIdrive 报文的零位标记

（非 PTO）

1 基于 PROFIdrive 报文和接近开关

的零位标记（非 PTO）

2 通过数字量输入回原点

定位轴工艺对象 V4：
2 通过数字量输入回原点

SideInput BOOL FALSE RW 1
、 
8
、

10

主动回原点过程中，轴回原点时所到达的回

原点开关端

FALSE 下侧

TRUE 上侧

DigitalInputAddress. VREF - - - 回原点开关的符号化输入地址（内部参数）

  AREA BYTE - - - 内部参数

DB_NUMBER UINT - - - 内部参数

OFFSET UDINT - - - 内部参数

RID DWORD - - - 内部参数

HomePositionOffset REAL 0.0 RW 1
、 

原地位置偏移值（主动回原点）

（用组态的测量单位表示）
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

（-1.0E12 
到 1.0E12）

8
、

10
SwitchLevel BOOL TRUE RW 1

、 
8
、

10

选择到达回原点开关时 CPU 输入端的信号

电平

FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高启用）

PassiveHoming. STRUCT       TO_Struct_SensorPassiveHoming
  Mode DINT 2

（0 到 2）
R
WP_PT
O

-
2

被动回原点模式

定位轴工艺对象 V5 及更高版本：

0 基于 PROFIdrive 报文的零位标记

（非 PTO）

1 基于 PROFIdrive 报文和接近开关

的零位标记（非 PTO）

2 通过数字量输入回原点

定位轴工艺对象 V4：
2 通过数字量输入回原点

SideInput BOOL FALSE RW 1
、

7
、

10

被动回原点过程中，轴回原点时所到达的回

原点开关端

FALSE 下侧

TRUE 上侧

DigitalInputAddress. VREF - - - 回原点开关的符号化输入地址（内部参数）

  AREA BYTE - - - 内部参数

DB_NUMBER UINT - - - 内部参数

OFFSET UDINT - - - 内部参数

RID DWORD - - - 内部参数

SwitchLevel BOOL TRUE RW 1
、

7
、

10

选择到达回原点开关时 CPU 输入端的电平

FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高启用）
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参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

单位变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Units.LengthUnit 中包含有为参数组态的测量单位。

变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Units. STRUCT       TO_Struct_Units
  LengthUnit INT 1013

（-32768 到 
32767）

R
WP_PT
O

-
2

为参数组态的测量单位

-1 脉冲

1005 °
1010 m
1013 mm
1018 ft
1019 in

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

机械变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Mechanics.LeadScrew 中包含有电机每转的行进距离。
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Mechanics. STRUCT       TO_Struct_Mechanics
  LeadScrew REAL 10.0

（-1.0E12 
到 1.0E12）

R、
WP_PT
O

- 每转的距离

（用组态的测量单位表示）

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

Modulo 变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Modulo.<变量名称> 中包含有模数设置。

变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Modulo. STRUCT       TO_Struct_Modulo
  Enable BOOL FALSE R - FALSE 模数转换已禁用

TRUE 模数转换已启用

启用模数转换时，应对模数长

度 > 0.0 进行检查

Length REAL 360.0
（0.001 到 
1.0E12）

R - 模数长度

StartValue REAL 0.0
（-1.0E12 
到 1.0E12）

R - 模数起始值
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参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

DynamicLimits 变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.DynamicLimits.<变量名称> 中包含有动态限值组态。

变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

DynamicLimits. STRUCT       TO_Struct_DynamicLimits
  MaxVelocity REAL 250.0 R

WP_PT
O

-
2

轴的 大速度

（用组态的测量单位表示）

MinVelocity REAL 10.0 R
WP_PT
O

-
2

轴的启动/停止速度

（用组态的测量单位表示）

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

DynamicDefaults 变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.DynamicDefaults.<变量名称> 中包含有动态默认值组态。
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

DynamicDefaults. STRUCT       TO_Struct_DynamicDefaults
  Acceleration REAL 48.0

（0.0 到 
1.0E12）

RW 1
、

5
、

6
、

10

轴加速度的默认设置

（用组态的测量单位表示）

Deceleration REAL 48.0
（0.0 到 
1.0E12）

RW 1
、

5
、

6
、

10

轴的默认减速度

（用组态的测量单位表示）

Jerk REAL 192.0
（0.0 到 
1.0E12）

RW 1
、

5
、

10

轴斜坡加速和减速过程中的加加速度默

认设置

（用组态的测量单位表示）

所组态的加加速度大于 0.00004 mm/s² 
时，激活加加速度。

EmergencyDeceleration REAL 120.0
（0.0 到 
1.0E12）

RW 1
、

5
、

6
、

10

轴的急停减速度

（用组态的测量单位表示）

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)
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PositionLimitsSW 变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.PositionLimits_SW.<变量名称> 中包含有软限位开关的定位监视组态。软

限位开关用于限制定位轴的操作范围。

变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

PositionLimits_SW. STRUCT       TO_Struct_PositionLimitsSW
  Active BOOL FALSE RW 1

、

5
、

6
、

10

FALSE 软限位开关取消激活。

TRUE 软限位开关激活。

MinPosition REAL -10000.0
（-1.0E12 
到 1.0E12）

RW 1
、

5
、

6
、

10

软限位开关下限的位置

（用组态的测量单位表示）

MaxPosition REAL 10000.0
（-1.0E12 
到 1.0E12）

RW 1
、

5
、

6
、

10

软限位开关的上限位置

（用组态的测量单位表示）

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)
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PositionLimitsHW 变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.PositionLimits_HW.<变量名称> 中包含有硬限位开关的定位监视组态。

硬限位开关用于限制定位轴的行进范围。

变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

PositionLimits_HW. STRUCT       TO_Struct_PositionLimitsHW
  Active BOOL FALSE RW 1

、

5
、

6
、

10

FALSE 硬限位开关取消激活。

TRUE 硬限位开关激活。

MinSwitchLevel BOOL FALSE R
WP_PT
O

-
2

选择到达硬限位开关下限时 CPU 输入端

的信号电平

FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高启用）

MinSwitchAddress VREF - - - 硬限位开关下限的符号化输入地址（内

部参数）

MaxSwitchLevel BOOL FALSE R
WP_PT
O

-
2

选择到达硬限位开关上限时 CPU 输入端

的信号电平

FALSE 低电平（低电平有效）

TRUE 高电平（高启用）

MaxSwitchAddress VREF - - - 硬限位开关上限的输入地址（内部参数）

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)
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Homing 变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.Homing.<变量名称> 中包含有轴回原点的组态。

变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Homing. STRUCT       TO_Struct_Homing
  AutoReversal BOOL FALSE RW 1

、 
8
、

10

FALSE 取消激活硬限位开关处的自动

反向。

TRUE 激活硬限位开关处的自动反向。

ApproachDirection BOOL TRUE RW 1
、 
8
、

10

FALSE 负逼近方向（用于查找回原点

开关）和负回原点方向

TRUE 正逼近方向（用于搜索参考点

开关）和正回原点方向

ApproachVelocity REAL 200.0
（0.0 到 
1.0E12）

RW 1
、 
8
、

10

主动归位期间轴的逼近速度

（用组态的测量单位表示）

ReferencingVelocity REAL 40.0
（0.0 到 

1.0E12）

RW 1
、 
8
、

10

主动归位期间轴的归位速度

（用组态的测量单位表示）

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

运动控制
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PositionControl 变量 V5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.PositionControl.<变量名称> 中包含有位置控制设置。

变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

PositionControl. STRUCT       TO_Struct_PositionControl
  Kv REAL 10.0

（0.0 到 
2147480.0
）

R
WP

-
10

闭环位置控制的比例增益

（“Kv”> 0.0）

Kpc REAL 100.0
（0.0 到 
150.0）

R
WP

-
10

位置控制的百分比速度预控制

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

FollowingError 变量 V5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.FollowingError.<变量名称> 中包含有动态跟随误差监视的组态。

运动控制
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

FollowingError. STRUCT       TO_Struct_FollowingError
  EnableMonitoring BOOL TRUE R - FALSE 跟随误差监视已取消激活

TRUE 跟随误差监视已启用

MinValue REAL 10.0
（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD

-
10

速度低于“MinVelocity”的值时允许跟随

误差。

MaxValue REAL 100.0
（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD

-
10

速度达到 大速度时允许的 大跟随误

差。

MinVelocity REAL 10.0
（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD

-
10

“MinValue”允许低于该速度，并保持恒

定。

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

PositionMonitoring 变量 V5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.PositionMonitoring.<变量名称> 中包含有定位运动结束时的定位监控组

态。

运动控制
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

PositionMonitoring. STRUCT       TO_Struct_PositionMonitoring
  ToleranceTime REAL 1.0

（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD

-
10

容差时间

从达到速度设定值 0 开始直至进入到定

位窗口中的 大允许持续时间

MinDwellTime REAL 0.1
（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD

-
10

在定位窗口停留的 短时间

Window REAL 1.0
（0.001 到 
1.0E12）

R
WP_PD

-
10

定位窗口

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

StandstillSignal 变量 V5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.StandstillSignal.<变量名称> 中包含有停止信号的组态。

运动控制
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StandstillSignal. STRUCT       TO_Struct_StandstillSignal
  VelocityThreshold REAL 5.0

（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD

-
10

速度阈值

如果速度低于此阈值，则 短停留时间

开始。 
MinDwellTime REAL 0.01

（0.0 到 
1.0E12）

R
WP_PD

-
10

短停留时间

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

StatusPositioning 变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.StatusPositioning.<变量名称> 指示定位运动的状态。

运动控制
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StatusPositioning. STRUCT       TO_Struct_StatusPositioning
  Distance REAL 0.0

（-9.0E15 
到 9.0E15）

RCCP
、RP

- 轴距目标位置的当前距离

（用组态的测量单位表示）

该变量值仅在使用

“MC_MoveAbsolute”、
“MC_MoveRelative”或轴控制面板执行

定位命令期间有效。 
TargetPosition REAL 0.0

（-9.0E15 
到 9.0E15）

RCCP
、RP

- 轴的目标位置

（用组态的测量单位表示）

该变量值仅在使用

“MC_MoveAbsolute”、
“MC_MoveRelative”或轴控制面板执行

定位命令期间有效。

FollowingError REAL 0.0
（-9.0E15 
到 9.0E15）

RCCP
、RP

- 轴的当前跟随误差

（用组态的测量单位表示）

对于通过 PTO 进行驱动装置连接，

FollowingError = 0.0 (Pulse Train 
Output)。

参见

运动状态 (页 2977)
定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

StatusDrive 变量 V5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.StatusDrive.<变量名称> 指示驱动装置的状态。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StatusDrive. STRUCT       TO_Struct_StatusDrive
  InOperation BOOL FALSE RCCP

、RP
- 驱动器的运行状态

FALSE 驱动装置未就绪。将不执行设

定值。

TRUE 驱动装置就绪。可以执行设定

值。

CommunicationOK BOOL FALSE RCCP
、RP

- 控制器与驱动器之间的周期性总线通信

FALSE 未建立通信

TRUE 通信已建立

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

StatusSensor 变量 V5 (S7-1200)
变量结构 <轴名称>.StatusSensor.<变量名称> 指示测量系统的状态。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StatusSensor. STRUCT       TO_Struct_StatusSensor
  State DINT 0

（0 到 2）
RCCP
、RP

- 编码器值的状态 
0 无效

1 等待有效状态

2 有效

CommunicationOK BOOL FALSE RCCP
、RP

- 控制器与编码器之间的周期性总线通信

FALSE 未建立通信

TRUE 通信已建立

AbsEncoderOffset REAL 0.0
（-9.0E15 
到 9.0E15）

RCCP
、RP

- 到绝对值编码器的值的起始点偏移。

此值将永久性存储在 CPU 中。

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

StatusBits 变量 V4...5 (S7-1200)
变量 <轴名称>.StatusBits.<变量名称> 中包含有工艺对象的状态信息。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

StatusBits. STRUCT       TO_Struct_StatusBits

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

  Activated BOOL FALSE RCCP
、RP

- 轴的激活状态

FALSE 轴未激活。

TRUE 轴已激活。轴将连接所指定的 
PTO (Pulse Train Output)。将

循环更新工艺数据块中的数据。

Enable BOOL FALSE RCCP
、RP

- 轴的启用状态

FALSE 轴未启用。

TRUE 轴已启用且已就绪可接受运动

控制命令。

AxisSimulation BOOL FALSE RCCP
、RP

- FALSE 仿真已禁用。

TRUE 仿真已启用。

NonPositionControlled BOOL FALSE RCCP
、RP

- FALSE 轴处于位置控制的模式。

TRUE 轴未处于位置控制的模式。

HomingDone BOOL FALSE RCCP
、RP

- 轴的回原点状态

FALSE 轴未回原点。

TRUE 轴已回原点且能够执行绝对定

位命令。

对于相对定位而言，轴不必回原点。

在主动回原点过程中，该状态为 FALSE。
如果轴事先已经回原点，则在被动回原

点期间该状态会保持为 TRUE。
Done BOOL FALSE RCCP

、RP
- 轴上的命令执行

FALSE 轴上的运动控制命令已激活。

TRUE 轴上的运动控制命令未激活。

Error BOOL FALSE RCCP
、RP

- 轴上的错误状态

FALSE 轴上当前无错误。

TRUE 轴上发生错误。

有关错误的详细信息，请参见自动模式

下运动控制指令的“ErrorID”和“ErrorInfo”
参数。

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

在手动模式下，轴控制面板的“错误消

息”(Error message) 框可显示有关错误

原因的详细信息。

Standstill BOOL FALSE RCCP
、RP

- 轴的停止状态

FALSE 轴正在运动。

TRUE 轴处于停止状态。

PositioningCommand BOOL FALSE RCCP
、RP

- 执行定位命令

FALSE 轴上的定位命令未激活。

TRUE 轴正在执行

“MC_MoveRelative"”或
“MC_MoveAbsolute”运动控制

指令的定位命令。

VelocityCommand BOOL FALSE RCCP
、RP

- 以速度设定值执行命令

FALSE 轴上以速度设定值执行的命令

未激活。

TRUE 轴正在以“MC_MoveVelocity”
或“MC_MoveJog”运动控制指

令的速度设定值执行运动命令。

HomingCommand BOOL FALSE RCCP
、RP

- 执行回原点命令

FALSE 轴上的回原点命令未激活。

TRUE 轴正在执行“MC_Home”运动控

制指令的回原点命令。

CommandTableActive BOOL FALSE RCCP
、RP

- 执行命令表

FALSE 轴上的命令表未激活。

TRUE 该轴由运动控制指令

“MC_CommandTable”进行控

制。

ConstantVelocity BOOL FALSE RCCP
、RP

- 恒速

FALSE 轴处于加速、减速或停止状态。

TRUE 已达到速度设定值。轴正以恒

速运动。

Accelerating  BOOL FALSE RCCP
、RP

- 加速过程

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

FALSE 轴正在减速、以恒速运动或处

于停止状态。

TRUE 轴正在加速。

Decelerating BOOL FALSE RCCP
、RP

- 减速过程

FALSE 轴正在加速、以恒速运动或处

于停止状态。

TRUE 轴正在减速。

ControlPanelActive BOOL FALSE RCCP
、RP

- 轴控制面板的激活状态

FALSE “自动模式”已激活。用户程序

对轴具有优先控制权。

TRUE 在轴控制面板中启用了“手动

控制”(Manual control) 模式。

轴控制面板对轴具有优先控制

权。不能通过用户程序来控制

轴。

DriveReady BOOL FALSE RCCP
、RP

- 驱动器的运行状态

FALSE 驱动装置未准备就绪。将不执

行设定值。

TRUE 驱动装置已准备就绪。可以执

行设定值。

RestartRequired BOOL FALSE RCCP
、RP

- 需要重启轴

FALSE 不需要重新启动轴。

TRUE 值已在装载存储器中修改。

要在 CPU 处于 RUN 模式时将值下载到工

作存储器中，必须重新启动轴。使用运

动控制指令 MC_Reset 执行此操作。

SWLimitMinActive BOOL FALSE RCCP
、RP

- 软限位开关下限的状态

FALSE 轴保持在所组态的工作区域内。

TRUE 已到达或超出软限位开关的下

限。

SWLimitMaxActive BOOL FALSE RCCP
、RP

- 软限位开关上限的状态

FALSE 轴保持在所组态的工作区域内。

运动控制
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变量 数据类

型

值 访问 W 说明

TRUE 已到达或超出软限位开关的上

限。

HWLimitMinActive BOOL FALSE RCCP
、RP

- 硬限位开关下限的状态

FALSE 轴保持在所组态的允许行进范

围内。

TRUE 已到达或超出硬限位开关的下

限。

HWLimitMaxActive BOOL FALSE RCCP
、RP

- 硬限位开关上限的状态

FALSE 轴保持在所组态的允许行进范

围内。

TRUE 已到达或超出硬限位开关的上

限。

参见

状态和错误位（自工艺对象 V4 起）  (页 2974)
定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

ErrorBits 变量 V4...5 (S7-1200)
变量 <轴名称>.ErrorBits.<变量名称> 指示工艺对象处出错。

运动控制

6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

ErrorBits. STRUCT       TO_Struct_ErrorBits
  SystemFault BOOL FALSE RCCP

、RP
- 内部系统错误

ConfigFault BOOL FALSE RCCP
、RP

- 轴组态错误

DriveFault BOOL FALSE RCCP
、RP

- 驱动器中发生错误。“驱动器准备就

绪”(Drive ready) 信号丢失。

SWLimit BOOL FALSE RCCP
、RP

- 到达或超出软限位开关

HWLimit BOOL FALSE RCCP
、RP

- 到达或超出硬限位开关

DirectionFault BOOL FALSE RCCP
、RP

- 不允许的运动方向

HWUsed BOOL FALSE RCCP
、RP

- 另一个轴正在使用相同的 PTO (Pulse 
Train Output) 并且该轴已通过

“MC_Power”启用。

SensorFault BOOL FALSE RCCP
、RP

- 编码器系统中发生错误

CommunicationFault BOOL FALSE RCCP
、RP

- 通信错误

与所连接设备进行通信时发生错误。

FollowingErrorFault BOOL FALSE RCCP
、RP

- 超出了 大的允许跟随误差

PositioningFault BOOL FALSE RCCP
、RP

- 定位误差

在定位运动的末端，轴定位错误。

参见

状态和错误位（自工艺对象 V4 起）  (页 2974)
定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

运动控制
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ControlPanel 变量 V4...5 (S7-1200)
“ControlPanel”变量中不含任何与用户相关的数据。 不能在用户程序中访问这些变量。

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

内部变量 V4...5 (S7-1200)
“Internal”变量中不含任何与用户相关的数据。 不能在用户程序中访问这些变量。

参见

定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (页 3024)
轴工艺对象 V1...3 的变量 (页 3149)

工艺对象变量的更新 (S7-1200)
工艺对象变量中指示的轴的状态和错误信息在各周期控制点处更新。

组态变量值的更改不会立即生效。 有关更改生效条件的信息，请参见相关变量的详细说明。

命令表工艺对象 V1...3 的变量 (S7-1200)
变量结构 <命令表>.Config.Command.Command[x]<变量名称> 中包含有所组态的命令参数。

运动控制
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Config. STRUCT       TO_Struct_Config
  Command. STRUCT       TO_Struct_Command

  Command[x]. STRUCT       ARRAY[1..32] TO_Struct_Command[x]
  Type INT 0

（0 到 151）
RW - 命令类型

0 “清空”命令

2 “停止”命令

5 “相对定位”命令

6 “绝对定位”命令

7 “Velocity setpoint”命令

151 “Wait”命令

Position REAL 0.0 RW - 命令的目标位置/行进距离

Velocity REAL 0.0 RW - 速度命令

Duration REAL 0.0 RW - 持续时间命令

BufferMode INT 0
（0 到 1）

RW - “下一步”命令的值

0 “完成命令” 
1 “混合运动”

StepCode WORD 0 RW - 命令步代码

参见

命令表工艺对象变量 V4...5 (页 3192)
自 V6 起的命令表工艺对象变量 (页 3074)

命令表工艺对象变量 V4...5 (S7-1200)
变量结构 <命令表>.Command[n]<变量名称> 中包含有所组态的命令参数。
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变量

图例 (页 3147)

变量 数据类

型

值 访问 W 说明

Command[n]. STRUCT       ARRAY[1..32] TO_Struct_Command[n]
  Type INT 0

（0 到 151）
RW - 命令类型

0 “清空”命令

2 “停止”命令

5 “相对定位”命令

6 “绝对定位”命令

7 “Velocity setpoint”命令

151 “Wait”命令

Position REAL 0.0 RW - 命令的目标位置/行进距离

Velocity REAL 0.0 RW - 速度命令

Duration REAL 0.0 RW - 持续时间命令

NextStep INT 0
（0 到 1）

RW - 用于切换到下一条命令的模式

0 “完成命令” 
1 “混合运动”

StepCode WORD 0 RW - 命令步代码

参见

命令表工艺对象 V1...3 的变量 (页 3191)
自 V6 起的命令表工艺对象变量 (页 3074)
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6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

6.3.1 位置反馈基础 (S7-300, S7-400)

6.3.1.1 什么是位置反馈？ (S7-300, S7-400)

位置反馈

位置反馈是对转换为长度单位的实际值的检测。 
它因所使用的编码器的不同而有所不同：

• 增量编码器

模块将对增量编码器信号进行计数。 位置反馈之前需要使用参考点逼近为编码器位置创

建一个参考点。 例如，可将参考标记处的计算器设置为“0”。
进行参考点逼近（对于同步轴）后，计算器值是当前位置的测量值。

• 绝对编码器

不需要参考点逼近。 信号输出表示一个固定位置。

可直接在用户程序中处理确定的值。 因此，可以直接响应运动系统的编码器值。 

6.3.1.2 编码器值采集 (S7-300, S7-400)

说明  
绝对编码器以帧的形式将编码器值传送到模块。 由模块启动帧的传送。 
• 在非等时模式下，将以续流的方式采集编码器值。

• 在等时模式下，在总线周期的每个 Ti 时采集编码器值。

编码器值续流采集  
每次经过参数化的单稳态触发器时间时，模块都会启动帧的传送。

模块会在更新速率周期中将采集到的编码器值异步处理为这些续流帧。

因此，续流采集将返回不同期限的编码器值。 长时期与 短时期之间的区别为抖动。

运动控制
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编码器值等时采集  
如果总线系统和 I/O 模块同步，将自动设置编码器值等时采集。

模块将在每个总线周期的 Ti 时启动帧传送。

模块将根据总线周期同步处理传输的编码器值。

6.3.1.3 格雷码/二进制码转换器 (S7-300, S7-400)

格雷码/二进制码转换器

“格雷码/二进制码转换器”可用于定义如何处理编码器返回的代码：

• 当设置为“格雷码”时，绝对编码器以格雷码形式返回的编码器值将被转换为二进制码。

• 当设置为“二进制码”时，编码器返回的值将保持不变。

说明

如果选择了“格雷码”设置，模块会始终转换总编码器值（13 到 25 位）。 因此，任何前

导特殊位都会影响编码器值，且附加位可能会遭到破坏。

6.3.1.4 编码器值和标定 (S7-300, S7-400)

编码器值和标定

传送的编码器值中包含绝对编码器的编码器位置。 除编码器位置外，编码器还传送编码器

位置前后的附加位，具体视所用编码器而定。

如果要确定编码器位置，模块需要如下信息：

• 编码器类型

• 已调整的位数

• 编码器每转增量
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标定可指定反馈接口中编码器值的位置。

• 可通过输入“已调整的位数 = 1、2 ... 12”（对于 SM 338）或“标定开启”（对于 
ET 200S 1SSI）指定编码器值中的结尾不相关位。 然后，会在右对齐的地址区域中定位

编码器值（请参见下面的示例）。

• 输入“已调整的位数 = 0”（对于 SM 338）或“标定关闭”（对于 ET 200S 1SSI）意味着

已调整的位保留并可用于评估。

如果使用绝对编码器传送已调整的位中的信息（请参见制造商的规范）并且希望评估此

信息，这可能很有用。 另请参见格雷码/二进制码转换器 (页 3195)信息。

编码器值标定示例

要求：

使用具有 29 步进（与 9 位相对应）= 512 增量/编码器转数（分辨率/360°）的单匝编码器，

参数分配如下：

• 编码器类型： SSI-13 位
• 已调整的位数： 4 个位置

• 编码器每转增量： 512
下图显示了标定前和标定后相关位的位置。
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6.3.2 使用 SM 338 (S7-300, S7-400)

6.3.2.1 SM 338 的前连接器端子分配 (S7-300, S7-400)

接线规则

模块接线时应遵守的重要规则：

• 编码器电源的接地点应该连接到 CPU 接地电位上。 从而在 SM 338 (M) 的引脚 2 和 CPU 接
地点之间建立起一个低阻抗连接。

• 请始终使用屏蔽双绞线电缆连接编码器信号(引脚 3 到 14)。 屏蔽层应该双端接地。

为 SM 338 上的屏蔽触点使用屏蔽触点元件（产品编号：6ES7390-5AA00-0AA0）。

• 如果超出了编码器电源的 大输出电流(900 mA)，请连接外部电源。
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前连接器的端子分配和方框图  
下图显示了 SM 338 的前连接器端子分配和方框图。

① 出错 LED - 红色

② 连接到 CPU 接地点

③ 双绞线电缆

运动控制
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6.3.2.2 组态 SM 338 (S7-300, S7-400)

6.3.2.3 为 SM 338 分配参数 (S7-300, S7-400)

工作模式 (S7-300, S7-400)

启用快速模式 (S7-300, S7-400)

快速模式

在相应的复选框中启用快速模式。

在快速模式中，模块使用较快的编码器值检测和压缩反馈接口进行操作。 冻结功能不可用。

同步模式 (S7-300, S7-400)

硬件要求

要在等时模式下操作 SM 338，需要：

• 支持等时模式的 CPU
• 支持恒定总线周期的 DP 主站

• 支持等时模式的接口模块 IM 153-x

SM 338 在等时模式下的属性 
可在非等时模式下，也可在等时模式下操作 SM 338，视系统参数而定。

在等时模式下，将在 DP 主站和 SM 338 之间交换数据，并与 PROFIBUS DP 循环同步。

在等时模式下，反馈接口的所有 16 字节都是一致的。

如果由于干扰或全局控制(GC)的故障/延迟而导致同步丢失，则在下一个循环 SM 338 将恢复

等时模式，而不会对错误做出反应。

如果同步丢失，则不更新反馈接口。

说明

有关等时模式的基本信息，请参见功能手册《等时模式》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/15218045)。
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启用 (S7-300, S7-400)

启用诊断中断 (S7-300, S7-400)

诊断中断  
未预设诊断中断 - 换言之，如果不进行相应的启用，则会禁止出现中断。

在相应的复选框中启用诊断中断。

启用诊断中断后，则通过中断 (页 3205)报告进入的错误事件（初次发生的错误）和离开的

错误事件（故障排除之后的消息）。

CPU 中断用户程序的执行，然后执行诊断中断 OB。
在退出诊断中断 OB 之前，诊断信息都是一致的。 退出诊断中断 OB 时，会在模块上确认诊

断中断。

编码器输入 n (S7-300, S7-400)

选择编码器类型 (S7-300, S7-400)

编码器类型

SM 338 支持下列编码器类型：

• 帧长度为 13 位的绝对值编码器 (SSI)
• 帧长度为 21 位的绝对值编码器 (SSI)
• 帧长度为 25 位的绝对值编码器 (SSI)
有关编码器类型，请参见所使用绝对值编码器的技术数据。

选择“不用编码器”(No encoder)，将关闭编码器输入。

运动控制
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选择代码类型 (S7-300, S7-400)

代码类型

参数“代码类型”用于确定如何处理由编码器提供的代码：

• 当设置为“格雷码”时，绝对值编码器以格雷码提供的编码器值就会转换为二进制码。

• 当设置为“二进制”时，则不会转换所提供的编码器值。

选择传输速率 (S7-300, S7-400)

传输速率

您可以使用“传输速率”确定数据从 SSI 编码器传送到 SM 338 的速率。

在下拉列表中选择所需传输速率。

请注意线路长度与传输速率之间的关系：

• 线路长度达到 320 m → 125 kHz
• 线路长度达到 160 m → 250 kHz
• 线路长度达到 60 m → 500 kHz
• 线路长度达到 20 m → 1 MHz 

选择单稳态触发器时间 (S7-300, S7-400)

单稳态触发器时间

单稳态触发器时间表示 2 个 SSI 消息帧之间的时间间隔。

组态的单稳态触发器时间必须大于所使用的绝对值编码器的单稳态触发器时间（请参见厂商

的技术数据）。

将时间 2 × (1/传输速率) 添加到组态的数值中。 当传输速率为 125 kHz、组态的单稳态触发

器时间为 16 μs 时，实际有效的单稳态触发器时间为 32 μs。
以下限制适用于绝对值编码器的单稳态触发器时间：

(1/传输速率) < 绝对值编码器的单稳态触发器时间 < 64 μs + 2 × (1/传输速率)
在下拉列表中选择相应的单稳态触发器时间。

单稳态触发器时间的规范与编码器值续流采集相关。
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输入已调整的位数 (S7-300, S7-400)

已调整的位数 [0..12]
SM 338 需要已调整的位数以确定编码器位置和正确检测编码器的移动方向。

有关此值，请参见所使用绝对值编码器的技术数据。

选择步数/转 (S7-300, S7-400)

步数/转
步数/转 多可使用 13 个位。 根据信息“已调整的位数 (页 3202)”自动计算步数/转的 终

数值。

为冻结功能选择数字量输入 (S7-300, S7-400)

冻结功能

冻结功能用于“冻结”SM 338 的实际编码器值。 冻结功能被连接到 SM 338 的数字量输入 DI 0 
和 DI 1。
数字量输入 DI 0 或 DI 1 上出现信号跳变（上升沿）时将触发冻结功能。位 31 ＝ 1（输出地

址）标识被冻结的编码器值。 使用一个数字输入可冻结一个、两个或三个编码器值。 
为了允许事件触发的评估，编码器值必须保留到冻结功能终止为止。

启用冻结功能

必须在参数分配期间启用冻结功能。

为此，选择上升沿冻结编码器值处的数字量输入：

• 断开（不冻结编码器值）

• DI 0
• DI 1

取消冻结功能

必须分别在每个编码器输入处终止冻结功能。 通过使用操作 T POB“xyz”根据编码器输入来置

位位 0、1 或 2，可以在用户程序中确认此功能（请参见程序示例 (页 3203)）。
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该确认将重置相应编码器值的第 31 位并启动编码器值的刷新操作。 清除模块输出地址的 ACK 
位后，可再次冻结编码器值。

在等时模式下，将在时间 To 时处理该确认。 此时，即可通过设置数字输入来再次冻结编码

器值。

说明

如果使用不同参数重新组态相应的编码器输入，将自动确认冻结功能。

如果参数相同，则不会影响冻结功能。

寻址 SM 338 (S7-300, S7-400)

编码器值的数据区  
SM 338 的输入和输出从模块起始地址开始寻址。 在 SM 338 的组态期间确定输入和输出地址。

输入地址

下表显示了 SM 338 的输入地址。

编码器输入 输入地址(来自组态) + 地址偏移量

0 “模块起始地址”

1 “模块起始地址”+ 4 字节地址偏移量

2 “模块起始地址”+ 8 字节地址偏移量

标准模式中的双字数据结构

下图显示了标准模式中每个编码器输入的双字数据结构。
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快速模式中的数据双字结构

下图显示了快速模式中每个编码器输入的双字数据结构。

数字量输入 DI0 的状态在编码器输入 0 的数据双字中的位 27（数字量输入状态）中报告，数

字量输入 DI1 的状态在编码器输入 1 的数据双字中的该位中报告。

在编码器输入 2 的数据双字中，位 27 始终为 0。

标准模式中的输出数据

下图显示了标准模式中的输出数据结构。

快速模式中不支持任何输出数据。

读取数据区

可以使用操作 L PID“xyz”读取用户程序中的数据区。

访问编码器值和使用冻结功能的程序示例

如果希望读取和分析编码器输入处的值。 则模块起始地址为 256。

STL 说明

L PED256 //读取编码器输入 0 的地址区中的编码器值
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STL 说明

T MD 100 // 将编码器值保存到存储器双字中

UD W#16#1FFFFFF // 使低 25 位相等以完全隐藏高 7 位
T MD 120 // 在快速模式下还可使用无需冻结的编码器值或其它状态位，因为仅显示 25 位
U M 100.7 // 需后续确认的冻结状态 
= M 99.0 // 确定并保存

  
L PED 260 //读取编码器输入 1 的地址区中的编码器值

  
T MD 104 // 将编码器值保存到存储器双字中

UD W#16#1FFFFFF // 使低 25 位相等以完全隐藏高 7 位
T MD 124 // 在快速模式下还可使用无需冻结的编码器值或其它状态位，因为仅显示 25 位
U M 104.7 // 需后续确认的冻结状态

= M 99.1 // 确定并保存

  
L PED 264 //读取编码器输入 2 的地址区中的编码器值

  
T MD 108 // 将编码器值保存到存储器双字中

UD W#16#1FFFFFF // 使低 25 位相等以完全隐藏高 7 位
T MD 128 // 在快速模式下还可使用无需冻结的编码器值或其它状态位，因为仅显示 25 位
U M 108.7 // 需后续确认的冻结状态

= M 99.2 // 确定并保存

  
L MB 99 // 装载冻结状态并

T PAB 256 //确认（SM 338： 输出地址 256）

之后，可以处理位存储器地址区 MD 100、MD 104 和 MD 108 中的编码器值。编码器值存

放在位存储器双字中的 0 到 30 位。

6.3.2.4 SM 338： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

SM 338 的诊断 (S7-300, S7-400)
SM 338 提供诊断消息，即它始终提供所有诊断消息而无需用户介入。

运动控制
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诊断消息之后的操作  
由诊断消息启动的操作：

• 诊断消息输入到模块的诊断区域并转发给 CPU。
• 模块上的出错 SF LED 亮起。

• 如果已经组态“启用诊断中断 (页 3200)”，系统将触发一个诊断中断并调用诊断中断 OB。

读取诊断消息 
可在用户程序中使用指令读取详细的诊断消息。

可在模块诊断中显示出错原因。

使用 SF LED 判断诊断消息  
SM 338 在其 SF LED（组错误 LED）中指示错误。 当 SM 338 生成诊断消息时，SF LED 亮起。 
清除所有错误状态后，该 LED 熄灭。

SF LED 变亮时也可能指示外部错误（编码器电源处短路），而无论 CPU 操作状态如何（通

电时）。

启动时，在 SM 338 自检期间 SF LED 临时亮起。

SM 338 的诊断消息

下表显示了 SM 338 的诊断消息。

诊断消息 LED 诊断范围

模块错误 SF 模块

内部错误 SF 模块

外部错误 SF 模块

通道错误 SF 模块

缺少外部辅助电压 SF 模块

模块参数未分配 SF 模块

参数错误 SF 模块

通道信息可用 SF 模块

看门狗超时 SF 模块

通道错误 SF 通道(编码器输入)
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诊断消息 LED 诊断范围

组态/参数赋值错误 SF 通道(编码器输入)
外部通道错误(编码器错误) SF 通道(编码器输入)

出错原因和故障排除

下表为 SM 338 的诊断消息显示了出错原因和故障排除。

诊断消息 可能的出错原因 解决方法

模块错误 总之，模块已经检测到一个错误。  
内部错误 模块已经在自动化系统中检测到一个错

误。

 

外部错误 模块已经在自动化系统外部检测到一个错

误。

 

通道错误 指示只是特定通道有故障。  
缺少外部辅助电压 无模块电源电压 L+ 连接电源 L+
模块参数未分配 模块需要使用缺省系统参数还是用户参数

运行的信息。

通电之后直到 CPU 完成参数传送之前存在

的消息；根据需要组态模块。

参数错误 一个参数、或者参数组不可靠 组态模块

通道信息可用 通道错误；模块可以提供附加的通道信

息。

 

看门狗超时 偶发的强电磁干扰 消除干扰

通道错误 总之，模块已经在编码器输入处检测到一

个错误。

 

组态/参数赋值错误 向模块传送了非法参数 组态模块

外部通道错误(编码器错

误)
编码器电缆断线、编码器电缆未连接或者

编码器出现故障。

检查连接的编码器
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6.3.3 使用 ET 200S 1SSI (S7-300, S7-400)

6.3.3.1 1SSI 的端子分配 (S7-300, S7-400)

接线规则 
必须屏蔽电缆（端子 1 和 5 以及端子 4 和 8），双绞线电缆。 两个末端均必须支持屏蔽。 为
此，请使用屏蔽触点（请参见《ET 200S 分布式 I/O 系统》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/1144348)操作说明的附录）。

1SSI 的端子分配

下表显示了 1SSI 的端子分配。

视图 端子分配 注释

  端子 1 至 8：
1/5: 来自 SSI 编码器的数据 1)

2/6: 绝对值编码器和开关的电源 2)

3: 机壳接地

7: 数字输入锁存功能

4/8: SSI 时钟（时钟接线）1)
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视图 端子分配 注释

   

1) 为编码器接线时保持正确的极性至关重要。 否则，会报告绝对值编码器错误。 RS 422 的信号

2) 短路保护， 大 0.5 A。
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6.3.3.2 组态参数并将参数分配给 1SSI (S7-300, S7-400)

工作 (S7-300, S7-400)

选择工作模式 (S7-300, S7-400)

工作模式

可通过指定工作模式来定义 1SSI 功能。

工作模式 说明

标准模式 
(页 3210)

具有完整功能范围的 1SSI 标准工作模式：

• 标定编码器值

• 利用反向将绝对编码器的运动方向调整为轴的方向。

• 编码器值采集模式：

– 续流

– 与更新速率同步

• 等时模式中需考虑 大编码器采样率（例如，超声波编码器）

• 等时模式下的设备状态

• 可以对编码器值执行奇偶校验检查

• 格雷码/二进制码转换器

• 用于冻结当前编码器值的锁存功能

• 用于比较当前编码器值和可装载比较值的比较功能

此工作模式适用于监视或检测位置点，以及长度测量、沿检测和与工

件同步。

快速模式 
(页 3223)

在此工作模式下，1SSI 具有压缩功能。 锁存和比较功能不可用。

此工作模式适用于编码器值快速采集以及某些控制器应用（例如将位

置作为实际值的位置控制器）。

标准模式参数 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

如果在参数分配中启用组诊断，则会执行通道特定的诊断。
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选择编码器值采集 (S7-300, S7-400)

说明  
以下备用方法可用于编码器值采集：

• 编码器值续流采集

• 编码器值同步采集

• 编码器值等时采集

可以在参数分配中使用“检测”参数来设置编码器值的循环或同步采集。该参数只在非等时

模式下起作用。

当 1SSI 在等时模式下运行时，编码器值采集是等时的。 在这种情况下，不会评估“检测”

参数。

下表列出了这些编码器值采集条件。

工作 “检测”参数 编码器值采集

非等时模式 续流 编码器值续流采集

同步 编码器值同步采集

等时模式 -（无关） 编码器值等时采集

编码器值循环采集  
在编码器值续流采集期间，锁存编码器值 (页 3216)时，可获得 大精度。

每次经过参数化的单稳态触发器时间 (页 3213)时，1SSI 都会启动帧的传送。

1SSI 会在更新速率周期中将采集到的编码器值异步处理为这些续流帧。

因此，续流采集将返回不同期限的编码器值。 长时期与 短时期之间的区别为抖动。

编码器值同步采集  
编码器值同步采集提供了 大精度。

1SSI 将在其更新速率周期中启动帧的传送。

1SSI 将处理与其更新速率同步传送的编码器值。
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选择编码器类型 (S7-300, S7-400)

编码器类型

1SSI 支持以下编码器类型：

• 13 位的绝对编码器 (SSI)
到

• 25 位的绝对编码器 (SSI)
在绝对编码器的技术规范中可找到编码器类型。

选择“无编码器”(No encoder) 可禁用编码器输入。

选择格雷码/二进制码转换器 (S7-300, S7-400)

格雷码/二进制码转换器

“格雷码/二进制码转换器”参数用于定义如何处理编码器返回的代码：

• 当设置为“格雷码”时，绝对编码器以格雷码形式返回的编码器值将被转换为二进制码。

• 当设置为“二进制码”时，编码器返回的值将保持不变。

选择传输速率 (S7-300, S7-400)

传输速率

使用“传输速率”来定义 SSI 编码器与 1SSI 之间的数据传输速率。

在下拉框中选择所需的传输速率。

请注意，传输速率会影响编码器值的精度和 新程度。

大传输速率取决于电缆长度：

• 320 m → 125 kHz
• 160 m → 250 kHz
• 60 m → 500 kHz
• 20 m → 1 MHz
• 10 m → 1.5 MHz
• 8 m → 2 MHz
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参见

选择单稳态触发器时间 (页 3213)

选择奇偶校验 (S7-300, S7-400)

奇偶校验

使用“奇偶校验”来指定应当为绝对编码器分配无奇偶校验、偶校验还是奇校验。

“编码器类型 (页 3212)”参数中不包括组态的奇偶校验位。 如果具有奇偶校验功能的 25 位编

码器已经过参数化，该编码器将读取 26 位。

编码器的 LSB（ 低有效位）之后的位将作为奇偶校验位进行评估。 通过位 ERR_SSI 在反馈

接口 (页 3221)中报告奇偶校验错误。

选择单稳态触发器时间 (S7-300, S7-400)

单稳态触发器时间

单稳态触发器时间表示两个 SSI 帧之间的时间间隔。

参数化的单稳态触发器时间必须大于所用绝对编码器的单稳态触发器时间（请参见制造商的

技术规范）。

以下限制适用于绝对编码器的单稳态触发器时间：

(1/传输速率) < 绝对值编码器的单稳态触发器时间 < 64 µs
在下拉框中选择所需的单稳态触发器时间。

单稳态触发器时间的规范与编码器值续流采集 (页 3211)相关。

参见

选择传输速率 (页 3212)

激活标定 (S7-300, S7-400)

编码器值和标定

传送的编码器值中包含绝对编码器的编码器位置。 除编码器位置外，编码器还传送编码器

位置前后的附加位，具体视所用编码器而定。
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1SSI 需要如下信息以允许其检测编码器位置：

• 编码器类型 (页 3212)
• 已调整的位数 (页 3214)
• 编码器每转增量 (页 3215)
标定用于指定编码器值在反馈接口 (页 3221)中的表达形式。

• “标定开启”指定将忽略编码器值中的结尾不相关位。

• “标定关闭”指定保留已调整的位并将其用于评估。 

输入已调整的位数 (S7-300, S7-400)

已调整的位数

1SSI 需要已调整的位数以检测编码器的位置以及正确检测编码器的运动方向。

在绝对编码器的技术规范中可找到该值。

启用反向 (S7-300, S7-400)

方向检测和反向

1SSI 需要使用以下信息来正确检测编码器的运动方向：

• 编码器类型 (页 3212)
• 已调整的位数 (页 3214)
• 编码器每转增量 (页 3215)
确定的运动方向显示在反馈接口 (页 3221)中，且通过 LED 显示。

• LEDUP： 编码器位置从较低值更改为较高值

• LEDDN： 编码器位置从较高值更改为较低值

反向将编码器的运动方向调整为轴的方向。

可能有两种设置： 
• 关闭： 保留所传送编码器位置的方向。

• 开启： 反转所传送编码器位置的方向。 这表示，虽然编码器发送的是升序值，但显示的

却是降序值。

反转与参数中设置的编码器每转增量有关。
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反向实例

预设值：

您正在使用具有 210（与 10 位相对应）= 1024 编码器每转增量（分辨率/360°）的单匝编码

器，参数分配如下：

• 编码器类型： SSI-13 位
• 已调整的位数： 3 个位置

• 反向： 开
• 编码器每转增量： 1024
反向之前的编码器值： 周期性记录的编码器位置 1023
反向之后的编码器值： 所显示的编码器位置 0

输入编码器每转增量 (S7-300, S7-400)

编码器每转增量

参数“编码器每转增量”用于定义编码器每转返回的增量数。

在绝对编码器的技术规范中可找到该值。

有效取值范围

限值取决于各个编码器模型。 只允许 2 的幂次值。

• 13 位编码器类型： 16 到 8192
• 14 位编码器类型： 16 到 16384
• 15 位编码器类型： 16 到 32768
• 16 位编码器类型： 16 到 65536
• 17 位编码器类型： 16 到 131072
• 18 位编码器类型： 16 到 262144
• 19 位编码器类型： 16 到 524288
• 20 位编码器类型： 16 到 1048576
• 21 位编码器类型： 16 到 2097152
• 22 位编码器类型： 16 到 4194304
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• 23 位编码器类型： 16 到 8388608
• 24 位编码器类型： 16 到 16777216
• 25 位编码器类型： 16 到 33554432

选择编码器值锁存 (S7-300, S7-400)

锁存编码器值

使用锁存功能可通过数字量输入 (DI) 上的沿来冻结 1SSI 的当前编码器值。

因此可以根据相关的事件来计算编码器值。

冻结的编码器值通过已置位的位 31 来标识，并保留至退出锁存功能为止。

在反馈接口 (页 3221)的周期性记录的值位置处输入冻结的编码器值，并为其分配标识符“位 
31 已置位”。

说明

在编码器值冻结时还将进行方向确定、比较和错误监视。

使用锁存功能的先决条件

使用参数分配来指定数字量输入的哪个沿用于冻结编码器值。

• DI 的下降沿

• DI 的上升沿

• DI 的上升沿和下降沿

选择一个沿可激活与数字量输入连接的锁存功能。

如果选择“未激活”，则无法冻结编码器值。

终止锁存功能

必须确认锁存功能。 控制器程序确认接受编码器值时，会删除位 31 并再次更新编码器值。 
冻结功能随后即可再次使用。

下图显示了锁存功能的过程。
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选择比较器特性 (S7-300, S7-400)

设置比较器

所检测的编码器位置 多可与两个可装载值进行比较。 两个比较结果均存储在反馈接口 
(页 3221)中。 仅当装载比较值后，才可以激活相应的比较器。
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在参数“比较器 1”和“比较器 2”中设置这两种比较器：

设置 对比较结果的影响 (CMPx)
未激活 未比较编码器值。

反馈位 CMPx = 0
向上 在上升方向 (UP) 中比较编码器值。

• 如果编码器值 ≥ 比较值，则反馈位 CMPx = 1。
• 如果编码器值 < 比较值，则反馈位 CMPx = 0。
• 如果方向为向下，则反馈位 CMPx 将保持不变。

• 如果检测到编码器值没有任何更改，则反馈位 CMPx 将保持不变。

向下 在向下方向 (DN) 中比较编码器值。

• 如果编码器值 ≤ 比较值，则反馈位 CMPx = 1。
• 如果编码器值 > 比较值，则反馈位 CMPx = 0。
• 如果方向为向上，则反馈位 CMPx 将保持不变。

• 如果检测到编码器值没有任何更改，则反馈位 CMPx 将保持不变。

两个方向均比较 在两个方向比较编码器值。

如果方向为向上，则以下条件会适用：

• 如果编码器值 ≥ 比较值，则反馈位 CMPx = 1。
• 如果编码器值 < 比较值，则反馈位 CMPx = 0。
• 如果检测到编码器值没有任何更改，则反馈位 CMPx 将保持不变。

如果方向为向下，则以下条件会适用：

• 如果编码器值 ≤ 比较值，则反馈位 CMPx = 1。
• 如果编码器值 > 比较值，则反馈位 CMPx = 0。
• 如果检测到编码器值没有任何更改，则反馈位 CMPx 将保持不变。

只要装载比较值，就会根据方向设置来删除和输入比较结果。

说明

在某一特定时间只能设置一个控制位： 
CMP_VAL1 或 CMP_VAL2。
否则，系统将报告 ERR_LOAD 错误，直到删除两个控制位。
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装载比较值

下图说明了值的传送过程：

等时模式下的比较器

在等时模式下，将在时间 To 时装载比较值，且在同一总线周期中的时间 Ti 起开始有效。

启用设备状态（默认模式） (S7-300, S7-400)

设备状态

该参数仅在等时模式下有效。

当设备状态处于激活状态时，每次在等时模式下读取编码器值时都会切换设备状态位，即反

转上次发送的值。 如果在“编码器采样率 (页 3220)”参数中分配的值减小，则仅当实际读取

编码器值时才会切换该值。

可在反馈接口 (页 3221)中的字节 4/位 7 中找到设备状态位。
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设置编码器采样速率 (S7-300, S7-400)

编码器采样率

该参数仅在等时模式下有效。

此处将设置任何需要考虑的编码器采样率。 这样即使是快速的处理周期，也允许使用较慢

的编码器（如超声编码器）。

通过设置的频率计算整数减少 n。 然后，每隔 n 个时钟周期时才会再次读入编码器。

示例

• 处理周期 500 μs
• 编码器采样率： 1.2 kHz（间隔时间约为 833 µs）
这会产生减少 n = 2。
每隔一个处理周期（即每隔一毫秒）时才会再次读入编码器。

标准模式的控制和反馈接口 (S7-300, S7-400)

标准模式反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1SSI，以下控制接口数据是一致的：

• 字节 0 到 3
• 字节 4 到 7
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控制接口分配  
下表显示了标准模式下 1SSI 控制接口（输出）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 比较值 1 或 2（双字）  
字节 4 位 7 错误确认 EXTF_ACK

位 6 确认锁存功能 LATCH_ACK
位 5 保留 = 0  
位 4 保留 = 0  
位 3 保留 = 0  
位 2 保留 = 0  
位 1 装载比较值 2 CMP_VAL2
位 0 装载比较值 1 CMP_VAL1

字节 5 保留 = 0  
字节 6 到 7 保留 = 0  

有关控制位的说明

位 说明

CMP_VAL1 装载比较值 1
CMP_VAL2 装载比较值 2
EXTF_ACK 对“绝对编码器错误”ERR_SSI 和“编码器电源短路”ERR_24V 的错误确认。

LATCH_ACK 对锁存功能的确认

标准模式反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1SSI，以下反馈接口数据是一致的：

• 字节 0 到 3
• 字节 4 到 7

运动控制
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反馈接口分配  
下表显示了标准模式下 1SSI 反馈接口（输入）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 编码器值（双字）

（位 31 已置位，编码器值已冻结）

 

字节 4 位 7 保留 = 0 或设备状态 设备状态

位 6 就绪 RDY
位 5 参数分配错误 ERR_PARA
位 4 绝对编码器错误 ERR_SSI
位 3 编码器电源短路 ERR_24V
位 2 DI 状态 STS_DI
位 1 状态 DN STS_DN
位 0 向上状态 STS_UP

字节 5 位 7 保留 = 0  
位 6 保留 = 0  
位 5 保留 = 0  
位 4 保留 = 0  
位 3 达到比较值 2 CMP2
位 2 达到比较值 1 CMP
位 1 装载功能错误 ERR_LOAD
位 0 装载功能正在运行 STS_LOAD

字节 6 到 7 保留 = 0  

有关反馈位的说明

位 说明

CMP 比较器 1 的比较结果

CMP2 比较器 2 的比较结果

ERR_24V 编码器电源发生短路。消除短路并使用控制位 EXTF_ACK 确认后，将复位 
ERR_24V。

ERR_LOAD 由于置位了控制位 CMP_VAL1 和 CMP_VAL2，装载比较值时出错。

运动控制
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位 说明

ERR_PARA ET 200S 站参数分配错误。

原因： 编码器每转增量不在该编码器类型的有效取值范围内。

传送正确的参数分配后会清除该参数位。

ERR_SSI 如果 SSI 接口处的帧被中断，1SSI 会检测到“绝对编码器错误”。 
原因： 未连接编码器；编码器电缆断线；编码器电源欠压；编码器类型、传

输速率、单稳态触发器时间不符合连接的编码器；可编程编码器不符合 1SSI 
上的设置；编码器有缺陷或存在故障或者存在奇偶校验错误。

消除错误原因并用 EXTF_ACK 控制位确认后，会复位 ERR_SSI。
设备状态 该参数仅在等时模式下有效。

当设备状态已开启时，每次在等时模式下读取编码器值时都会切换设备状态

位，即反转上次发送的值。 如果在“编码器采样率”参数中分配的值减小，

则仅当实际读取编码器值时才会切换该值。

STS_DI 该位将显示数字量输入 DI 的状态。

STS_DN 状态方向向下；适用于编码器值从较大的编码器位置变为较小的编码器位置

（包括过零点）的情况

STS_LOAD CMP_VAL1 和 CMP_VAL2 的反馈位。 1SSI 使用此位来指示已装载比较值。

STS_UP 状态方向向下；适用于编码器值从较小的编码器位置变为较大的编码器位置

（包括过零点）的情况

RDY 1SSI 参数分配正确，且模块正在执行其功能。 所显示的反馈有效。 对于绝对

值编码器错误，也会设置 ERR_SSI。

快速模式参数 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

如果在参数分配中启用组诊断，则会执行通道特定的诊断。
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选择编码器值采集 (S7-300, S7-400)

说明  
绝对编码器以帧的形式将编码器值传送到 1SSI。 由 1SSI 启动帧的传送。 以下备用方法可用

于编码器值采集：

• 编码器值续流采集

• 编码器值同步采集

• 编码器值等时采集

可以在参数分配中使用“检测”参数来设置编码器值的续流或同步采集。该参数只在非等时

模式下起作用。

当 1SSI 在等时模式下运行时，编码器值采集是等时的。 在这种情况下，不会评估“检测”

参数。

下表列出了这些编码器值采集条件。

工作 “检测”参数 编码器值采集

非等时模式 续流 编码器值续流采集

同步 编码器值同步采集

等时模式 -（无关） 编码器值等时采集

编码器值循环采集  
每次经过参数化的单稳态触发器时间 (页 3226)时，1SSI 都会启动帧的传送。

1SSI 会在更新速率周期中将采集到的编码器值异步处理为这些续流帧。

因此，续流采集将返回不同期限的编码器值。 长时期与 短时期之间的区别为抖动。

编码器值同步采集  
编码器值同步采集提供了 大精度。

1SSI 将在其更新速率周期中启动帧的传送。

1SSI 将处理与其更新速率同步传送的编码器值。

编码器值等时采集  
如果总线系统和 I/O 模块同步，将自动设置编码器值等时采集。

运动控制
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只要所组态的 大编码器采样率不会造成减少，1SSI 就会在时间 Ti 时在每个总线周期中启

动帧的传输。

1SSI 将处理与总线周期等时传输的编码器值。

选择编码器类型 (S7-300, S7-400)

编码器类型

1SSI 支持以下编码器类型：

• 13 位的绝对编码器 (SSI)
到

• 25 位的绝对编码器 (SSI)
在绝对编码器的技术规范中可找到编码器类型。

选择“无编码器”(No encoder) 可禁用编码器输入。

选择格雷码/二进制码转换器 (S7-300, S7-400)

格雷码/二进制码转换器

“格雷码/二进制码转换器”参数用于定义如何处理编码器返回的代码：

• 当设置为“格雷码”时，绝对编码器以格雷码形式返回的编码器值将被转换为二进制码。

• 当设置为“二进制码”时，编码器返回的值将保持不变。

选择传输速率 (S7-300, S7-400)

传输速率

使用“传输速率”来定义 SSI 编码器与 1SSI 之间的数据传输速率。

在下拉框中选择所需的传输速率。

请注意，传输速率会影响编码器值的精度和 新程度。

大传输速率取决于电缆长度：

• 320 m → 125 kHz
• 160 m → 250 kHz
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• 60 m → 500 kHz
• 20 m → 1 MHz
• 10 m → 1.5 MHz
• 8 m → 2 MHz

参见

选择单稳态触发器时间 (页 3226)

选择奇偶校验 (S7-300, S7-400)

奇偶校验

通过“奇偶校验”可以指定将为绝对编码器分配无奇偶校验、偶校验还是奇校验。

“编码器类型 (页 3225)”参数中不包括组态的奇偶校验位。 如果具有奇偶校验功能的 25 位编

码器已经过参数化，该编码器将读取 26 位。

编码器的 LSB（ 低有效位）之后的位将作为奇偶校验位进行评估。 通过位 EXTF 在反馈接口 
(页 3230)中报告奇偶校验错误。

选择单稳态触发器时间 (S7-300, S7-400)

单稳态触发器时间

单稳态触发器时间表示两个 SSI 帧之间的时间间隔。

参数化的单稳态触发器时间必须大于所用绝对编码器的单稳态触发器时间（请参见制造商的

技术规范）。

以下限制适用于绝对编码器的单稳态触发器时间：

(1/传输速率) < 绝对值编码器的单稳态触发器时间 < 64 µs
在下拉框中选择所需的单稳态触发器时间。

单稳态触发器时间的规范与编码器值续流采集 (页 3224)相关。

参见

选择传输速率 (页 3225)
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激活标定 (S7-300, S7-400)

编码器值和标定

传送的编码器值中包含绝对编码器的编码器位置。 除编码器位置外，编码器还传送编码器

位置前后的附加位，具体视所用编码器而定。

1SSI 需要如下信息以允许其检测编码器位置：

• 编码器类型 (页 3225)
• 已调整的位数 (页 3227)
• 编码器每转增量 (页 3228)
标定用于指定编码器值在反馈接口 (页 3230)中的表达形式。

• “标定开启”指定将忽略编码器值中的结尾不相关位。

• “标定关闭”指定保留已调整的位并将其用于评估。 

输入已调整的位数 (S7-300, S7-400)

已调整的位数

1SSI 需要已调整的位数以检测编码器的位置以及正确检测编码器的运动方向。

在绝对编码器的技术规范中可找到该值。

启用反向 (S7-300, S7-400)

方向检测和反向

1SSI 需要使用以下信息来正确检测编码器的运动方向：

• 编码器类型 (页 3225)
• 已调整的位数 (页 3227)
• 编码器每转增量 (页 3228)
确定的运动方向显示在反馈接口 (页 3230)中，且通过 LED 显示。

• LEDUP： 编码器位置从较低值更改为较高值

• LEDDN： 编码器位置从较高值更改为较低值

反向将编码器的运动方向调整为轴的方向。

运动控制
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可能有两种设置： 
• 关闭： 保留所传送编码器位置的方向。

• 开启： 反转所传送编码器位置的方向。 这表示，虽然编码器发送的是升序值，但显示的

却是降序值。

反转与参数中设置的编码器每转增量有关。

反向实例

预设值：

您正在使用具有 210（与 10 位相对应）= 1024 编码器每转增量（分辨率/360°）的单匝编码

器，参数分配如下：

• 编码器类型： SSI-13 位
• 已调整的位数： 3 个位置

• 反向： 开
• 编码器每转增量： 1024
反向之前的编码器值： 周期性记录的编码器位置 1023
反向之后的编码器值： 所显示的编码器位置 0

输入编码器每转增量 (S7-300, S7-400)

编码器每转增量

参数“编码器每转增量”用于定义编码器每转返回的增量数。

在绝对编码器的技术规范中可找到该值。

有效取值范围

限值取决于各个编码器模型。 只允许 2 的幂次值。

• 13 位编码器类型： 16 到 8192
• 14 位编码器类型： 16 到 16384
• 15 位编码器类型： 16 到 32768
• 16 位编码器类型： 16 到 65536
• 17 位编码器类型： 16 到 131072
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• 18 位编码器类型： 16 到 262144
• 19 位编码器类型： 16 到 524288
• 20 位编码器类型： 16 到 1048576
• 21 位编码器类型： 16 到 2097152
• 22 位编码器类型： 16 到 4194304
• 23 位编码器类型： 16 到 8388608
• 24 位编码器类型： 16 到 16777216
• 25 位编码器类型： 16 到 33554432

启用设备状态（快速模式） (S7-300, S7-400)

设备状态

该参数仅在等时模式下有效。

当设备状态处于激活状态时，每次在等时模式下读取编码器值时都会切换设备状态位，即反

转上次发送的值。 如果在“编码器采样率 (页 3229)”参数中分配的值减小，则仅当实际读取

编码器值时才会切换该值。

可在反馈接口 (页 3230)中的字节 0 到 3/位 31 中找到设备状态位。

设置编码器采样速率 (S7-300, S7-400)

编码器采样率

该参数仅在等时模式下有效。

此处将设置任何需要考虑的编码器采样率。 这样即使是快速的处理周期，也允许使用较慢

的编码器（如超声编码器）。

通过设置的频率计算整数减少 n。 然后，每隔 n 个时钟周期时才会再次读入编码器。

示例

• 处理周期 500 μs
• 编码器采样率： 1.2 kHz（间隔时间约为 833 µs）
这会产生减少 n = 2。
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每隔一个处理周期（即每隔一毫秒）时才会再次读入编码器。

快速模式反馈接口 (S7-300, S7-400)

反馈接口分配  
下表显示了快速模式下 1SSI 反馈接口（输入）的分配情况。

地址 分配 名称

字节 0 到 3 位 31 保留 = 0 或设备状态 设备状态

位 30 准备执行操作（反馈有效） RDY
位 29 参数分配错误 ERR_PARA
位 28 组错误，绝对编码器或编码器电源短路 EXTF
位 27 DI 状态 STS_DI
位 26 状态 DN STS_DN
位 25 向上状态 STS_UP
位 0 到 24 编码器值  

有关反馈位的说明

位 说明

ERR_PARA ET 200S 站参数分配错误。

原因： 编码器每转增量不在该编码器类型的有效取值范围内。

传送正确的参数分配后会清除该参数位。

EXTF 组错误绝对值编码器或编码器电源短路

原因：

• 编码器电源发生短路

• 未连接编码器；编码器电缆断线；编码器类型、传输速率、单稳态触发

器时间不符合连接的编码器；可编程编码器不符合 1SSI 上的设置；编码

器有缺陷或存在故障或者存在奇偶校验错误。

消除错误原因后，EXTF 将复位。

设备状态 该参数仅在等时模式下有效。

当设备状态已开启时，每次在等时模式下读取编码器值时都会切换设备状态

位，即反转上次发送的值。 如果在“编码器采样率”参数中分配的值减小，

则仅当实际读取编码器值时才会切换该值。
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位 说明

STS_DI 该位将显示数字量输入 DI 的状态。

STS_DN 状态方向向下；适用于编码器值从较大的编码器位置变为较小的编码器位置

（包括过零点）的情况

STS_UP 状态方向向下；适用于编码器值从较小的编码器位置变为较大的编码器位置

（包括过零点）的情况

RDY 1SSI 参数分配正确，且模块正在执行其功能。 所显示的反馈有效。 对于绝

对值编码器错误，也会设置 EXTF。

6.3.3.3 1SSI 的诊断 (S7-300, S7-400)

使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)

1SSI 上的 LED 显示

1 

2 

3 4 

① 组错误（红色）

② 传感器值变化的状态显示（绿色）

③ 比较结果的状态显示 
④ 数字量输入的状态显示（绿色）
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1SSI 上的 LED 状态和出错显示

下表说明了 1SSI 上的状态和出错显示。

事件 (LED) 原因 解决方法

SF UP DN CMP 7
亮         无参数分配。 存在诊断消

息。 
检查参数分配。 评估诊断数

据。 
  亮       当值从较小的传感器值更

改为较大的传感器值时

（包括过零）

 

    亮     当值从较大的传感器值更

改为较小的传感器值时

（包括过零）

 

      亮   比较结果 CMP 1 的设置  
        亮 DI（锁存器）已激活。  

错误类型 (S7-300, S7-400)
 有关通道相关的诊断的结构的信息，请参见 ET 200S 站中使用的接口模块手册。 

1SSI 错误类型

下表说明了 1SSI 上的错误类型。 

错误类别 含义 解决方法

1D 00001: 
短路

绝对编码器的电源短路。 纠正布线。

9D 01001: 
错误

出现内部模块错误。 更换模块。 
电源模块的负载电压过低。 纠正布线。 检查负载电压。
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错误类别 含义 解决方法

16D 10000: 
参数分配错误

尚未为模块分配参数。 纠正参数分配。

26D 11010: 
外部错误

启动/停止位错误（绝对值编码器

出现错误）

编码器电缆发生断线或未连接编

码器电缆。

编码器类型、传输速率、单稳态

触发器时间与连接的编码器不一

致

可编程编码器与 1SSI 上的设置不

一致

传感器有缺陷或存在故障。

更换编码器

更正过程布线

纠正参数分配。

6.3.4 使用功能模块进行定位的基本原理 (S7-300, S7-400)

6.3.4.1 什么是定位？ (S7-300, S7-400)

定位

定位即指占用一个特定的空间位置，特别是通过坐标定义的位置。

在 SIMATIC 技术中，定位意味着调整并定位机械轴。 使用一系列不同过程：

• 以快速运行/慢速运行进行受控定位

• 受控定位

• 使用步进电机进行定位

定位可以控制运行范围有限的线性轴以及连续的旋转轴。
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6.3.4.2 以快速运行/慢速运行进行受控定位 (S7-300, S7-400)

受控定位

每个定位过程均包括：

• 起始位置

• 定位目标

• 决定定位顺序的参数

初会以较快的速度逼近目标（快速运行）。 在距目标指定距离处，将改为慢速运行。 在
轴到达目标之前（还是距目标有指定距离），会立即关闭驱动器。 这样，模块可监视目标

逼近。  
通过快速或慢速运行及相应方向的数字量输出来控制驱动器。 

6.3.4.3 定位模块的范围和切换点 (S7-300, S7-400)

目标  
目标是指在定位过程中在轴上要逼近的绝对位置或相对位置。

切换点和切换范围的定义   
可以为受控定位参数化以下范围和位置：

范围/位置 说明

操作范围  定义了通过软件限位开关或旋转轴终点为作业设置的范围。

切换差程  定义了驱动器从快速运行改为慢速运行时距目标的距离。

切换点  定义了驱动器从快速运行切换为慢速运行时所在的位置。

关断差程  指驱动器关闭时距目标的距离。

关断点  定义驱动器关闭时所在的位置。 然后，定位模块会从此点

以后采用监视功能。

目标范围  定义应用程序的定位精度，并对称地分布在目标的周围。

停止范围  定义定位模块要监视的目标周围的对称范围。
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切换点和切换差程

下图显示了如何为定位排列切换点和切换差程。 为简化过程，假设实际速度的变化与运行

距离成线性关系。 出现的斜坡可通过机械惯性或动力装置的参数化可能性来解释。
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切换范围

下图显示了如何在目标周围排列切换范围。

① 操作范围

② 正向切换差程

③ 负向切换差程

④ 正运行方向上的关断差程

⑤ 负运行方向上的关断差程

⑥ 停止范围

⑦ 目标范围

6.3.4.4 编码器信号 (S7-300, S7-400)

支持的编码器 (S7-300, S7-400)

支持的增量编码器  
支持具有两个带或不带零标记的 90° 异相脉冲的增量编码器 (页 3238)：
• 具有非对称输出信号和 24 V 电平的编码器

– 限制频率 = 50 kHz
– 电缆 长为 100 m，屏蔽

• 具有对称输出信号和 5 V 差分接口的编码器（符合 RS 422）
– 限制频率 = 400 kHz
– 使用 5 V 电源： 电缆 长为 32 m，屏蔽

– 使用 24 V 电源： 电缆 长为 100 m，屏蔽
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说明

如果 5 V 编码器不输出零标记信号且启用了断线监视，则必须在外部将零标记信号输入 N 和 /N 
互连，以便这些输入具有不同的信号电平（例如，N 连至 5 V，/N 接地）。

支持的绝对编码器  
支持具有串行接口的绝对编码器 (页 3239)。 通过 SSI（SynchronousSerialInterface，同步

串行接口）协议同步传送位置数据。 FM x51 仅支持格雷码。 数据格式 25 位 (fir tree) 和 13 位
（半 fir tree）由帧中数据位的排列得出。

绝对编码器划分为以下类别：

• 单匝编码器

全系列单匝编码器均标定为一转。

• 多匝编码器

全系列多匝编码器均标定为多转。

编码器类型 帧长度

单匝编码器 13 位
单匝编码器 25 位
多匝编码器 13 位 … 25 位

数据传输的传输速率取决于电缆长度： 
• 对于 200 m 长的屏蔽电缆， 大为 188 kHz
• 对于 100 m 长的屏蔽电缆， 大为 375 kHz
• 对于 40 m 长的屏蔽电缆， 大为 750 kHz
• 对于 12 m 长的屏蔽电缆， 大为 1.5 MHz
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增量编码器 (S7-300, S7-400)

信号形式  
下表说明了具有非对称和对称输出信号的编码器的信号形式。 

非对称 对称

   

信号评估

增量

一个增量标识两个编码器信号 A 和 B 的信号周期。该值在编码器的铭牌和/或技术规范中指定。

下图显示了增量与脉冲的比率。

脉冲
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定位模块将评估每个增量中信号 A 和 B 的所有 4 个沿（四重评估）。 

脉冲

1 个增量（编码器规范）= 4 个脉冲（模块中的评估）

响应时间  
对于所连接的增量编码器，定位模块的响应时间如下：

响应时间

响应时间 = 所连接的切换元件的切换周期

说明

可以通过相应地分配切换差程和关断差程来补偿 短响应时间。

判断时间 
判断时间会影响定位精度。 如果是增量编码器，则判断时间可以忽略。

绝对编码器 (S7-300, S7-400)

绝对编码器的脉冲评估  

绝对编码器的脉冲评估

1 个增量（编码器规范）= 1 个脉冲（FM 评估）
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响应时间  
对于绝对编码器，FM x51 的响应时间如下：

响应时间

小响应时间 = 消息帧时间 + 所连接的切换元件的切换周期

长响应时间 = 2 x 帧运行时间 + 单稳态触发器时间 + 所连接的切换元件的切换时间

对于可编程的绝对编码器：

长响应时间 = 消息帧时间 + 单稳态触发器时间 + 所连接的切换元件的切换周期 + 1/ 大阶跃序列频率

单稳态触发器时间  
单稳态触发器时间为 64 µs。
不允许其值大于在此处指定之限制的编码器。

消息帧时间  
消息帧时间取决于传输速率：

传输速率 13 位的消息帧时间 25 位的消息帧时间

0.188 MHz 75 µs 139 µs
0.375 MHz 38 µs 70 µs
0.750 MHz 19 µs 35 µs
1.500 MHz 10 µs 18 µs

响应时间实例

该示例说明了如何计算 短响应时间和 长响应时间。 实例不使用可编程的编码器。

• 硬件切换周期： 大约 150 µs
• 消息帧时间： 1.5 MHz 传输速率时为 18 µs（25 位消息帧）

• 单稳态触发器时间： 64 µs
小响应时间 = 18 µs + 150 µs = 168 µs
长响应时间 = 2 x 18 µs + 64 µs + 150 µs = 250 µs
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说明

可以通过相应地分配切换差程和关断差程来补偿 短响应时间。

判断时间

判断时间是指 大响应时间和 小响应时间之间的差。 对于绝对编码器，其总计为

判断时间

判断时间 = 消息帧时间 + 单稳态触发器时间

对于可编程的绝对编码器：

判断时间 = 消息帧时间 + 单稳态触发器时间 + 1/ 大阶跃序列频率 

6.3.5 使用 FM 351 (S7-300, S7-400)

6.3.5.1 FM 351 前连接器的端子分配 (S7-300, S7-400)

编码器接口说明 (S7-300, S7-400)

D 型插座的位置 
下图显示了模块上连接器的位置和标志。 您可以将增量编码器或绝对编码器 (SSI) 连接到两

个 D 型插座。
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编码器接口的分配（X2 和 X3）  

针脚 名称 增量编码器 (24 V) 增量编码器 (5 V) 绝对编码器

1 A* 编码器信号 A --- ---
2 CLS --- --- SSI 移位时钟

3 /CLS --- --- SSI 移位时钟反转

4 B* 编码器信号 B --- ---
5 24 VDC 编码器电源 传感器电源 传感器电源 
6 5.2 VDC --- 传感器电源 传感器电源 
7 M 机壳接地 机壳接地 机壳接地

8 N* 零标记信号 --- ---
9 RE 电流源/电流阱 1) --- ---
10 N --- 零标记信号 ---
11 /N --- 零标记信号，反转 ---
12 /B --- 编码器信号 B，反转 ---
13 B --- 编码器信号 B ---
14 /A / /DAT --- 编码器信号 A，反转 SSI 数据反转

15 A/DAT --- 编码器信号 A SSI 数据

1) 注： 如果要在串联模式开关（电流源/电流阱）情况下连接第三方增量编码器，则必须执

行以下操作：

• 源型输出： 将 RE (9) 与接地端 (7) 连接。

• 漏型输出： 将 RE (9) 与 +24 V (5) 连接。

前连接器的端子分配 (S7-300, S7-400)

前连接器 
将以下各项连接至 20 针前连接器：

• 分配给通道的数字量输入和输出

• 编码器和数字量输出的电源电压

运动控制
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前连接器 (X1) 的端子分配  
下表说明 FM 351 的前连接器端子分配。

接线 名称 功能 增量编码器 绝对编码器

1 1L+ 编码器电源的 24 V 直流辅助电压

2 1M 传感器电源的接地

3 1I0 通道 1： 数字量输入 0 参考点开关 未使用

4 1I1 通道 1： 数字量输入 1 换向开关 未使用

5 1I2 通道 1： 数字量输入 2 使能输入

6 1I3 通道 1： 数字量输入 3 未使用

7 2I0 通道 2： 数字量输入 0 参考点开关 未使用

8 2I1 通道 2： 数字量输入 1 换向开关 未使用

9 2I2 通道 2： 数字量输入 2 使能输入

10 2I3 通道 2： 数字量输入 3 未使用

11 1Q0 通道 1： 数字量输出 0 
12 1Q1 通道 1： 数字量输出 1 
13 1Q2 通道 1： 数字量输出 2 
14 1Q3 通道 1： 数字量输出 3 
15 2Q0 通道 2： 数字量输出 0 
16 2Q1 通道 2： 数字量输出 1 
17 2Q2 通道 2： 数字量输出 2 
18 2Q3 通道 2： 数字量输出 3 
19 2L+ 负载电源的 24 V 直流辅助电压

20 2M 集合负载电源

有关设计和接线的其它信息，请参见定位模块 FM 351 的操作说明 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/2103043)。

编码器电源的辅助电压（1L+、1M）

在这里可连接编码器电源的 24 V 直流辅助电压。 该电源的参考电位 (1M) 未连接至 FM 351 
中负载电源的接地 (2M)。
监视编码器电源的 24 V 直流辅助电压是否出现欠压和地线断开。
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这样便可在编码器接口（D 型子插座 X2 和 X3）处向不同类型的编码器提供 24 V 直流和 5.2 V 
直流电源。

小心

请确保编码器电源 24 V 直流辅助电压（1L+、1M）的极性正确。

如果颠倒了编码器电源的 24 V 直流辅助电压的极性，则会损坏模块，并且必须更换模块。

负载电源的辅助电压（2L+、2M）

您必须连接将数字量输出负载电源的 24 VDC 辅助电压连接到终端 2L+ 和 2M。

小心

请确保负载电源 24 V 直流辅助电压（2L+、2M）的极性正确。

如果颠倒了负载电源的 24 V 直流辅助电压的极性，则会损坏模块，并且必须更换模块。

24 VDC 的接线信息

接线时，请注意，必须对端子 1L+、1M 和 2L+、2M 进行互连，以确保模块可以无故障运行。

如果您将 1L+、1M 和 2L+、2M 连接到独立的电压电源，则丢失负载电源的辅助电压（2L+、
2M）后，仍可保留轴的同步化。

负载电源

直流负载电源必须满足下列要求：

仅安全、隔离的超低电压 (≤ 60 VDC) 可用作负载电源。 例如，通过遵守以下规范，可实现

安全隔离

• VDE 0100 Part 410/HD 384-4-41/IEC 364-4-41
（按照保护性的超低电压）和/或

• VDE 0805/EN 60950/IEC 950
（按照安全低电压 SELV）或

• VDE 0106 Part 101。

8 个数字量输入（1I0 到 2I3）
FM 351 的每个通道具有 4 个数字量输入。
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您可以将非回跳开关（24 V 电流源）或无触点传感器（2 线或 3 线接近开关）连接到 8 个
数字量输入。

不会监视数字量输入是否出现短路或断线，并且数字量输入与编码器电源接地和 CPU 接地

都进行了电隔离。

可以从各 LED 读取每个输入的状态。

8 个数字量输出（1Q0 到 2Q3）
FM 351 的每个通道具有 4 个数字量输出。

可通过数字量输出控制电源装置。 数字量输出的功能取决于控制模式 (页 3285)。
不会监视数字量输出是否出现短路或断线，并且数字量输出与编码器电源接地和 CPU 接地

都进行了电隔离。

可以从各 LED 读取每个输出的状态。

6.3.5.2 FM 351 的功能 (S7-300, S7-400)

功能概述 (S7-300, S7-400)
可通过设置模式、作业或功能开关来定义模块功能。 下表概述了模块功能。

功能 说明

写入和读取机器数据 
(页 3246)

可以使用机器数据来调整定位模块，以适应轴和编码器。

写入和读取增量维度表 
(页 3248)

增量维度用于定义由处于“相对/绝对增量逼近”模式下的定

位模块所控制的目标。

定位操作结束 (页 3250) 通过三种不同的方式实现定位操作的结束： 
• 目标逼近

• 关闭

• 取消

“点动”模式 (页 3257) 在“点动”模式下，可通过按下某个按钮沿一个方向移动驱

动器。

“参考点逼近”模式 
(页 3260)

“参考点逼近”模式可用于基于循环发生的外部事件来同步

轴。
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功能 说明

“增量逼近”模式 (页 3267) 在“增量逼近”模式下，定位模块可按以下方式移动驱动器

• 移至绝对目标，

• 沿指定方向相对移动一段增量距离。

“设置实际值”/“撤消设置实际

值”作业 (页 3273)
利用“设置实际值”作业，可为实际编码器值分配新坐标。 
利用“撤消设置实际值”作业，可复位所有通过“设置实际

值”作业生成的操作范围移动。

“设置参考点”作业 
(页 3275)

利用“设置参考点”作业可同步轴。

“循环运行”功能开关 
(页 3276)

使用“循环运行”可指定通过摩擦连接逼近目标的方向。

“使能输入”功能开关 
(页 3279)

使能输入为外部输入，外部事件可通过它启用定位。

“读取位置数据”作业 
(页 3280)

利用“读取位置数据”作业，可读取当前的增量维度、剩余

距离和速度。

“读取编码器数据”作业 
(页 3280)

利用“读取编码器数据”作业，可读取编码器的当前数据以

及绝对编码器调整的值。

用于定位的核对信号 
(页 3281)

“用于定位的核对信号”可通知定位的当前状态。

用于诊断的核对信号 
(页 3282)

“用于诊断的核对信号”可通知发生诊断事件。

写入和读取机器数据 (S7-300, S7-400)

写入、启用和读取机器数据   
可以使用机器数据来调整定位模块，以适应轴和编码器。

在操作期间可通过用户程序更改和读取参数。

所有参数都存储在参数 DB 中：

• 机器数据位于参数 DB 中，地址为 4.0 至 116.0。
在相应的通道 DB 中输入参数 DB 编号。

可以使用 DB 编辑器输入参数，也可以轻松地在“驱动器”(Drive)、“轴”(Axis)、“编码

器”(Encoder) 和“增量”(Increments) 对话框中输入参数，然后通过“导出”(Export) 功能将

这些参数写入参数 DB。
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可以使用“导入”(Import) 功能将参数从现有参数 DB 导入到对话框中。

初始参数分配     
如果通道尚未包含任何机器数据，请按以下步骤进行初始参数分配，而无需使用参数分配对

话框：

1. 在参数 DB 中输入新值并保存。

2. 将参数 DB 下载至 CPU。
3. 为作业设置通道 DB 中的以下触发位：

– 写入机器数据 (MDWR_EN = 1)。
4. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 指令。

修改机器数据         
使用用户程序按如下方式更改机器数据：

1. 在参数 DB 中输入新值。

2. 为作业设置通道 DB 中的触发位：

– 写入机器数据 (MDWR_EN = 1)
– 激活机器数据 (MD_EN = 1)

3. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 指令。

如果同时为这些作业设置了触发位，则 ABS_CTRL 指令会确保按照正确的顺序处理作业。

否则，始终以下列顺序更改机器数据：

• 写入机器数据

• 启用机器数据

读取机器数据     
要从通道中读取当前的机器数据，请按如下方式进行操作：

1. 在通道 DB 中置位以下触发位：

– 读取机器数据 (MDRD_EN = 1)
2. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 指令。

当前的机器数据随后会存储在 CPU 的参数 DB 中。
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通道 DB 中使用的数据     

地址 名称 类型 初始值 注释

35.0 MDWR_EN BOOL FALSE 1 = 写入机器数据 
35.1 MD_EN BOOL FALSE 1 = 启用机器数据 
36.5 MDRD_EN BOOL FALSE 1 = 读取机器数据 

说明

如果已更改与同步相关的参数，则在启用机器数据后，模块将对各通道执行以下操作：

• 同步将被删除。

• 功能开关和零点偏移将被复位。

• 先前的所有机器数据和增量维度表都将无效。

与同步有关的参数：

• 轴类型

• 旋转轴终点

• 信号类型

• 编码器每转距离

• 编码器每转增量

• 转数

• 参考点坐标

• 绝对编码器调整

• 参考点逼近的类型

• 计数方向

写入和读取增量维度表 (S7-300, S7-400)

写入和读取增量维度表  
增量维度用于定义由处于“相对/绝对增量逼近”模式下的定位模块所控制的目标。

在操作期间可通过用户程序更改和读取参数。

所有参数都存储在参数 DB 中：

• 增量表位于参数 DB 中，地址为 120.0 至 516.0。
必须在各自相关的通道 DB 中输入参数 DB 的编号。

可以使用 DB 编辑器输入参数，也可以轻松地在“增量维度”(Incremental dimensions) 对话

框中输入参数，然后通过“导出”(Export) 功能将这些参数写入参数 DB。
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可以使用“导入”(Import) 功能将参数从现有参数 DB 导入到对话框中。

初始参数分配   
如果通道尚未包含任何增量表，请按以下步骤进行初始参数分配，而无需使用参数分配对话

框：

1. 在参数 DB 中输入新值并保存。

2. 将参数 DB 下载至 CPU。
3. 为作业设置通道 DB 中的触发位：

– 写入增量维度表 1 (TRGL1WR_EN = 1) 和/或写入增量维度表 2 (TRGL2WR_EN = 1)。
4. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 指令。

更改增量表

使用用户程序按如下方式更改增量表：

1. 在参数 DB 中输入新值。

2. 为作业设置通道 DB 中的触发位：

– 写入增量维度表 1 (TRGL1WR_EN = 1) 和/或写入增量维度表 2 (TRGL2WR_EN = 1)。
3. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 指令。

读取增量表

要从通道中读取增量表，请按如下方式进行操作：

1. 为作业设置通道 DB 中的触发位：

– 读取增量维度表 1 (TRGL1RD_EN = 1) 和/或写入增量维度表 2 (TRGL2RD_EN = 1)。
2. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 指令。

增量表随后会存储在 CPU 的参数 DB 中。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

35.4 TRGL1WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量表 1 (1 ... 50) 
35.5 TRGL2WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量表 2 (51...100) 
36.6 TRGL1RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取增量表 1 (1...50) 
36.7 TRGL2RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取增量表 2 (51...100) 
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说明

如果已更改与同步相关的参数，则在启用机器数据后，模块将对各通道执行以下操作：

• 同步将被删除。

• 功能开关和零点偏移将被复位。

• 先前的所有机器数据和增量维度表都将无效。

与同步有关的参数：

• 轴类型

• 旋转轴终点

• 信号类型

• 编码器每转距离

• 编码器每转增量

• 转数

• 参考点坐标

• 绝对编码器调整

• 参考点逼近的类型

• 计数方向

定位操作结束 (S7-300, S7-400)

定义   
定位操作的结束通过核对信号 WORKING = 0 指示。 可以通过三种不同方式结束定位： 
• 目标逼近

• 结束

• 取消
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监视  
以下监视功能对于结束定位操作有效：

• 监视时间

监视时间在切断点处 后一次重新触发，随后在定位结束时失效。 
定位操作必须在此时间内结束。 否则，将关断输出并发出“目标逼近时出错”操作错误

（错误编号 5）。

• 监视目标范围  
FM x51 在每个目标周围设置一个对称范围，从而定义了应用操作的定位精度。 在目标逼

近过程中，轴必须在该范围内达到停止状态。 0 值会在目标逼近过程中关断容错。

• 监视停止速度  
停止速度用于确定驱动器是否在目标范围内达到停止状态。 FM x51 将检查在达到切断点

之后驱动器的实际速度是否小于驱动器的停止速度。

实际速度在目标范围内必须小于停止速度。 否则，FM x51 将报告操作错误“超出目标范

围”（错误编号 10）。

对于每个目标逼近，仅对是否达到停止速度监视一次。

请注意，如果轴以非常缓慢的定位速度移动（每 8 ms 少于 2 个脉冲），则速度可能会暂

时降至用于确定模块速度的停止速度以下。

• 监视稳定范围

定位操作结束后，将监视驱动器以查看其是保持在逼近的目标位置处还是逐渐偏移。

在以下情况下，将监视停止范围

– 在 FM x51 报告核对信号“PR”之后

– 如果超过监视时间

– 如果速度低于停止速度。

如果超出停止范围却未实现有效的运行作业，则 FM x51 将会报告“超出稳定范围”错误

（错误编号 6）。

目标逼近  
在“绝对增量逼近”或“增量逼近”模式下，目标逼近将在达到切断点之后立即开始。 从
此时开始，将关断驱动器，并且 FM x51 将采用监视功能。

根据已参数化的监视，有多种会产生核对信号“PR (POS_RCD)”的不同方案可选。 如果未生成

任何“PR (POS_RCD)”核对信号，则取消定位操作。

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3251



方案 1： 您已按如下方式分配参数：

• 目标范围 (TRG_RANGE) > 0
• 停止速度 (ZSPEED_L) > 0
• 监视时间 (MON_TIME) > 0
当速度低于停止速度并达到目标范围时，会生成 PR。 先达到哪个条件并不重要。

如果实际值未在监视时间内达到目标范围，或者尚未低于停止速度便已超出目标范围，则不

会生成 PR。  
下图显示了当目标范围和停止速度均大于零时在增量逼近模式下的目标逼近。

① 正向切换差程

② 正向关断差程

③ 稳定范围

④ 目标范围

⑤ 已达到停止速度

⑥ 目标范围（达到 Vstill）： 已设置 PR
tM 监视时间

方案 2： 您已按如下方式分配参数：

• 目标范围 (TRG_RANGE) > 0
• 停止速度 (ZSPEED_L) = 0
• 监视时间 (MON_TIME) > 0
达到目标范围时将生成 PR。
如果实际值未在监视时间内达到目标范围，则不会生成 PR。 
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下图显示了当目标范围大于零、停止速度等于零时在增量逼近模式下的目标逼近。

① 正向切换差程

② 正向关断差程

③ 稳定范围

④ 目标范围

⑤ 目标范围（达到 Vstill）： 已设置 PR
tM 监视时间

方案 3： 您已按如下方式分配参数：

• 目标范围 (TRG_RANGE) = 0
• 停止速度 (ZSPEED_L) > 0
• 监视时间 (MON_TIME) > 0
当速度低于停止速度并达到目标时，会生成 PR。
如果实际值未在监视时间内达到目标，或者尚未低于停止速度便已超出目标范围，则不会生

成 PR。
下图显示了当目标范围等于零、停止速度大于零时在增量逼近模式下的目标逼近。
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① 正向切换差程

② 正向关断差程

③ 稳定范围

④ 已达到停止速度

⑤ 已达到目标： 已设置 PR
tM 监视时间

方案 4： 您已按如下方式分配参数：

• 目标范围 (TRG_RANGE) = 0
• 停止速度 (ZSPEED_L) = 0
• 监视时间 (MON_TIME) > 0
达到目标时将生成 PR。
如果实际值未在监视时间内达到目标，则不会生成 PR。 
下图显示了当目标范围和停止速度均等于零时在增量逼近模式下的目标逼近。
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① 正向切换差程

② 正向关断差程

③ 稳定范围

④ 已达到目标： 已设置 PR
tM 监视时间

方案 5： 您已按如下方式分配参数：

• 目标范围 (TRG_RANGE) ≥ 0
• 停止速度 (ZSPEED_L) ≥ 0
• 监视时间 (MON_TIME) = 0
在这种情况下，如果驱动器在目标范围之前达到静止状态，则不会检测到定位操作结束。 不
会生成 PR，并且核对信号 WORKING 保持已设置状态。 只能通过删除驱动使能 (DRV_EN = 0) 
来取消定位操作。

在未指定目标的情况下关闭  
关闭意即： 明确结束定位操作，同时遵照快速运行与慢速运行之间的差程。

在以下情况下将结束定位操作

• FM x51 收到 STOP 信号 (STOP = 1)
• 已结束“点动”和“参考点逼近”工作模式。

• 发生操作错误或“超出目标”操作错误（错误编号 9）。

未设置核对信号“PR (POS_RCD)”。 事件顺序与目标逼近的顺序相似。

下图显示了定位操作的结束。
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① 正向切换差程

② 正向关断差程

③ 目标范围

取消  
关闭意即： 在停止后立即结束定位过程，而不使用快速运行和慢速运行之间的切换差程和

关断差程。 此外，各控制模式的所有相关输出都立即关断，同时：

• 增量 = 实际值

• 剩余距离 = 零
在以下情况下，会取消定位操作

• 使能信号被删除 ((DRV_EN = 0))
• CPU 进入 STOP 模式。

• 发生诊断错误或除“超出目标”操作错误（错误编号 9）之外的所有操作错误

在“增量逼近”模式下，将不会设置核对信号“PR (POS_RCD)”。
如果分配了停止速度，则当速度低于停止速度后，停止状态监视将立即变为活动状态。 如
果尚未分配停止速度，则关断输出后，停止状态监视将立即变为活动状态。

下图显示了定位操作的取消。 
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参数 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

76.0 TRG_RANGE DINT L#1000 目标范围

80.0 MON_TIME DINT L#2000 监视时间

84.0 ZSPEED_R DINT L#1000 稳定范围

88.0 ZSPEED_L DINT L#30000 停止速度

通道 DB 中的核对信号   

地址 名称 类型 初始值 注释

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位操作正在运行

25.7 POS_RCD BOOL FALSE 1 = 位置已到达

“点动”模式 (S7-300, S7-400)

定义   
在“点动”模式下，可通过按下某个按钮沿一个方向移动驱动器。 您必须分别为两个方向

（正向和负向）各安装一个按钮。 您可以将“点动”模式用于同步轴和非同步轴。

如果为非同步轴，则点动是沿指定方向进行定位。

如果是同步轴（线性轴），则点动是对软件限位开关进行定位操作。

要求   
必须分配轴参数。
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“点动”模式下的事件顺序   
1. 设置“点动”模式 (MODE_IN = 1) 的控制信号。

2. 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

3. 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接线。

4. 输入起始速度。

– 快速运行 (MODE_TYPE = 1)
– 慢速运行 (MODE_TYPE = 0)

5. 设置正向运行或负向运行（DIR_P = 1 或 DIR_M = 1）的控制信号。

6. 调用 ABS_CTRL 指令。

下图显示了“点动”模式的示例。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

15.2 DIR_M BOOL FALSE 1 = 负向

15.3 DIR_P BOOL FALSE 1 = 正向

15.7 DRV_EN BOOL FALSE 1 = 开启驱动器使能

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

3258 编程和操作手册, 11/2022



地址 名称 类型 初始值 注释

16.0 MODE_IN BYTE B#16#0 1 = 点动 
17.0 MODE_TYPE BYTE B#16#0 1 = 快速运行

0 = 慢速运行

23.0 ST_ENBLD BOOL FALSE 1 = 已启用启动

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位操作正在运行

23.2 WAIT_EI BOOL FALSE 1 = 轴等待外部使能

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

关闭点动   
在以下情况下，会关闭“点动”模式

• 重新打开用于点动的开关（DIR_M = 0 或 DIR_P = 0），

• FM 351 收到 STOP 信号 (STOP = 1)
• 同步线性轴的过程值达到操作范围的限值。 轴只能沿相反方向继续移动。

关闭运行后，可以沿任何方向继续移动。

取消点动   
在以下情况下，会取消“点动”模式 
• 已删除驱动使能信号 (DRV_EN = 0)
• 已超出线性轴的运行范围限制

监视功能   
在“点动”模式下，以下监视功能在定位结束时处于未激活状态：

• 监视稳定范围

• 监视目标范围

• 监视停止速度

点动不会实现正确定位，即在定位结束时不会设置“位置已到达”信号。

线性轴的操作范围限制   
对于同步轴和非同步轴而言，“点动”模式的限制有所不同。
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下表列出了针对同步轴和非同步轴的“点动”。

轴未同步 轴已同步

点动时，如果超出运行范围限制，则 
• 过程值显示不再有效。

• 定位过程已取消。

1000 m

 
 指示的过程值不再有效

点动是对与软件限位开关相距整个目标范围的目标进

行定位。

操作范围限制由以下因素决定 
• SLE - ½ 目标范围，针对正向线性轴终点

• SLE + ½ 目标范围，针对正向线性轴终点

如果不预先打开开关，FM 351 会在与各自软件限位开

关相距半个目标范围的目标点处关闭。 FM 351 会相对

该目标点设置正常关闭所需的所有范围。

 

 
 = 目标位置不能位于其中的操作范围部分

① = 正向切换差程

② = 正向关断差程

③ = 目标范围的一半

“参考点逼近”模式 (S7-300, S7-400)

定义   
“参考点逼近”模式可用于基于循环发生的外部事件来同步轴。   
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要求   
• 具有零标记的增量编码器。

• 必须分配轴参数：

连接 通道 1 通道 2
参考点开关  数字量输入 1I0 数字量输入 2I0

应配备参考点开关，以便驱动器可以在开关范围内安全地从快

速运行切换为慢速运行。

换向开关  数字量输入 1I1 数字量输入 2I1
分配参数时，请确保沿回动开关的方向分配参考点逼近的起始

方向。 只有这样才能保证始终可以找到参考点开关。

使能输入  数字量输入 1I2 数字量输入 2I2

“参考点逼近”模式下的事件顺序

必须为每个通道安装正向和负向运行键。

1. 在参数 DB REFPT 中设置参考点坐标的值。

2. 在参数 DB 中输入“参考点逼近”的类型。
可以使用以下选项：

起始方向 引起同步...  
正向 沿正向离开参考点开关后的第一个零标记 REFPT_TYPE = 0
正向 沿负向离开参考点开关后的第一个零标记 REFPT_TYPE = 1
负向 沿正向离开参考点开关后的第一个零标记 REFPT_TYPE = 2
负向 沿负向离开参考点开关后的第一个零标记 REFPT_TYPE = 3

3. 输入起始速度：

– 快速运行 (REFPT_SPD = 0)
– 慢速运行 (REFPT_SPD = 1)

4. 写入和启用机器数据。

5. 设置“参考点逼近”模式 (MODE_IN = 3) 的控制信号。

6. 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

7. 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接线。

8. 设置正向运行或负向运行的控制信号或者启动信号（DIR_P = 1、DIR_M = 1 或 START = 1）
9. 调用 ABS_CTRL 指令。
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下表列出了参考点逼近的启动命令。

启动命令 作业 注释

DIR_P 驱动器从正值方向开始。 因此，它将

沿运行范围的终点方向移动。

如果在机器数据中输入负向，FM 351 
会发出信号以报告操作错误。 未执行

参考点逼近。

DIR_M 驱动器从负值方向开始。 因此，它将

沿运行范围的起点方向移动。

如果在机器数据中输入正向，FM 351 
会发出信号以报告操作错误。 未执行

参考点逼近。

START 驱动器从在机器数据中输入的方向开

始。

 

说明

以下内容适用于旋转轴： 只有旋转轴终点值与编码器每转距离值之间存在整倍数关系时，才

能保证参考点可重现。

下图显示了“参考点逼近”模式的示例。
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* 起始信号通过指令 ABS_CTRL 复位。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

15.0 START BOOL FALSE 1 = 开始定位操作

15.2 DIR_M BOOL FALSE 1 = 负向

15.3 DIR_P BOOL FALSE 1 = 正向

15.7 DRV_EN BOOL FALSE 1 = 开启驱动器使能

16.0 MODE_IN BYTE B#16#0 3 = 参考点逼近

23.0 ST_ENBLD BOOL FALSE 1 = 已启用启动

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位操作正在运行

23.2 WAIT_EI BOOL FALSE 1 = 轴等待外部使能
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地址 名称 类型 初始值 注释

25.0 SYNC BOOL FALSE 1 = 轴已同步

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

参数 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

52.0 REFPT_TYPE DINT L#0 参考点逼近的类型

99.0 REFPT_SPD BOOL TRUE 参考点逼近的起始速度

0 = 快速运行

1 = 慢速运行

模式的影响   
• 运行开始后便会取消同步。

• 设置 SYNC 反馈信号后，会将实际位置设置为参考点坐标的值。

• 操作范围基于轴确定。

• 操作范围内的个别点保留其原始值，但位于不同的位置。

取消参考点逼近   
在以下情况下，会取消“参考点逼近”模式 
• 已删除驱动使能信号 (DRV_EN = 0)
• 已超出线性轴的运行范围限制

参考点逼近取决于起始位置   
对于参考点逼近，您必须区分取决于以下项的不同情况

• 参考点逼近开始时驱动器的位置，

• 分配的起始方向，

• 零标记相对参考点开关的分配位置。
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下表列出了 REFPT_TYPE = 0 和 REFPT_TYPE = 1 示例。 下图适用于 REFPT_TYPE = 2 和 
REFPT_TYPE = 3。

参考点逼近的条件 参考点逼近的事件顺序

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE = 0)：
• 起始方向为正向。

• 沿正向分配参考点开关的零标记的位置。

 

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE = 1)：
• 起始方向为正向。

• 沿负向分配参考点开关的零标记的位置。

 

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE = 0)：
• 必须沿正向分配起始方向。

• 沿正向分配参考点开关的零标记的位置。

• 回动开关比参考点开关更接近正向。
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参考点逼近的条件 参考点逼近的事件顺序

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE = 1)：
• 起始方向为正向。

• 沿负向分配参考点开关的零标记的位置。

• 参考点逼近的起始位置位于参考点开关上。

 

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE = 0)：
• 起始方向为正向。

• 沿正向分配参考点开关的零标记的位置。

• 回动开关比参考点开关更接近正向。

 

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE=0)：
• 起始方向为正向。

• 沿正向分配参考点开关的零标记的位置。

• 起始速度 = 慢速

 

R = 反向

REF = 参考点开关

UM = 换向开关

N = 编码器的零标记

SYNC = 已达到同步
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“增量逼近”模式 (S7-300, S7-400)

定义     
在“增量逼近”模式下，FM 351 可按以下方式移动驱动器。

• 移至绝对目标，

• 沿指定方向相对移动一段增量距离。

将目标或相对距离指定为 FM 351 的增量维度。 多可在表中输入 100 个增量维度；这些

增量维度同时适用于“相对增量逼近”模式和“绝对增量逼近”模式。 在不考虑增量维度

表的情况下，可使用增量维度 254 (页 3314) 和增量维度 255 (页 3315) 指定距离。

要求   
• 必须分配轴参数。

• 必须对轴进行同步。

• 增量必须可用于模块。

解译增量

FM 351 会根据所选的增量逼近以不同方式来解译规范。

• 绝对增量逼近： 将增量解译为绝对目标位置。

• 相对增量逼近： 将增量解译为距起始位置的相对距离。

说明

在“相对增量逼近”模式下，仅允许使用正增量。

增量维度由 DIR_P 或 DIR_M 方向规范产生。

增量维度编号 1 到 100 的“增量逼近”模式顺序    

步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量维度编号 1 到 100
1 设置“绝对增量逼近”模式 

(MODE_IN = 5) 的控制信号。

设置“相对增量逼近”模式 (MODE_IN = 4) 
的控制信号。

2 在表格（TRGL1；TRGL2）中输入增量维度。

3 写入增量维度表 (TRGL1/2WR_EN = 1)。
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步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量维度编号 1 到 100
4 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

5 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接

线。

6 输入增量维度编号 (MODE_TYPE = 1 … 100)。
7 设置控制信号：

• 线性轴：

– START；方向仅由目标和当前

过程值确定。

• 旋转轴：

– START；通过 短路线逼近目

标。

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

设置控制信号：

• 线性轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

• 旋转轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

8 调用 ABS_CTRL 指令。

只有未给定任何增量或者将要更改现有增量时，才需要执行第 2 步和第 3 步。

“增量逼近”模式（增量编号 254）的事件顺序     

步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量编号 254
1 设置“绝对增量逼近”模式 

(MODE_IN = 5) 的控制信号。

设置“相对增量逼近”模式 (MODE_IN = 4) 
的控制信号。

2 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

3 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接

线。

4 输入增量维度编号 (MODE_TYPE = 254)。
5 输入增量维度编号 254 的增量维度 (TRG252_254)。
6 设置用于写入增量维度的触发位 (TRG252_254_EN = 1)。
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步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量编号 254
7 设置控制信号：

• 线性轴：

– START；方向仅由目标和当前

过程值确定。

• 旋转轴：

– START；通过 短路线逼近目

标。

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

设置控制信号：

• 线性轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

• 旋转轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

8 调用 ABS_CTRL 指令。

“增量逼近”模式（增量编号 255）的事件顺序     

步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量编号 255
1 设置“绝对增量逼近”模式 

(MODE_IN = 5) 的控制信号。

设置“相对增量逼近”模式 (MODE_IN = 4) 
的控制信号。

2 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

3 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接

线。

4 输入增量维度编号 (MODE_TYPE = 255)。
5 输入增量维度编号 255 的增量维度 (TRG255)。
6 输入增量维度编号 255 的切换差程值 (CHGDIF255)。
7 输入增量维度编号 255 的切换差程值 (CUTDIF255)。
8 设置用于写入增量维度、关断差程和切换差程的触发位 (TRG255_EN = 1)。
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步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量编号 255
9 设置控制信号：

• 线性轴：

– START；方向仅由目标和当前

过程值确定。

• 旋转轴：

– START；通过 短路线逼近目

标。

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

设置控制信号：

• 线性轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

• 旋转轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

10 调用 ABS_CTRL 指令。

下图显示了“增量逼近”模式的示例。

* 起始信号通过指令 ABS_CTRL 复位。
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通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

15.0 START BOOL FALSE 1 = 开始定位

15.2 DIR_M BOOL FALSE 1 = 负向

15.3 DIR_P BOOL FALSE 1 = 正向

15.7 DRV_EN BOOL FALSE 1 = 开启驱动器使能

16.0 MODE_IN BYTE B#16#0 4 = 相对增量逼近

5 = 绝对增量逼近

17.0 MODE_TYPE BYTE B#16#0 增量维度编号 1 ... 100、254 或 255
23.0 ST_ENBLD BOOL FALSE 1 = 已启用启动

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位处于激活状态

23.2 WAIT_EI BOOL FALSE 1 = 轴等待外部使能

25.7 POS_RCD BOOL FALSE 1 = 位置已到达

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

36.2 TRG252_254_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量编号 254 的增量

36.3 TRG255_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量编号 255 的增量

35.4 TRGL1WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量维度表 1（增量维度编号 1...50）
35.5 TRGL2WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量维度表 2（增量维度编号 51...100）
96.0 TRG252_254 DINT L#0 增量编号 254 的增量

100.0 TRG255 DINT L#0 增量编号 255 的增量

104.0 CHGDIF_255 DINT L#0 增量编号 255 的切换差程

108.0 CUTDIF_255 DINT L#0 增量编号 255 的关断差程

参数 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

100.0 CHGDIF_P DINT L#5000 正向切换差程

104.0 CHGDIF_M DINT L#5000 负向切换差程

108.0 CUTDIF_P DINT L#2000 正向关断差程

112.0 CUTDIF_M DINT L#2000 负向关断差程
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地址 名称 类型 初始值 注释

120.0 TRGL1.TRG[1] DINT L#0 增量编号 1  
 
增量表 1

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.
316.0 TRGL1.TRG[50] DINT L#0 增量编号 50
320.0 TRGL2.TRG[51] DINT L#0 增量编号 51  

 
增量表 2

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.
516.0 TRGL2.TRG[100] DINT L#0 增量编号 100

剩余距离  
剩余距离为目标（增量）和过程值之间的差程。 剩余距离为

• 正，如果尚未到达目标

• 负，如果已超出目标。

对于旋转轴，无法使用所显示的剩余距离。

关闭增量逼近   
FM 351 收到 STOP 信号 (STOP = 1) 后，会关闭“增量逼近”模式。

关闭运行后，剩余距离仍存在。

在以下情况下，可将“相对增量逼近”的剩余距离运行至结束

• 模式未更改，且 
• 增量编号未更改，且 
• 方向未更改，且 
• 剩余距离大于分配的关断差程。

您可通过启动“相对增量逼近”在不进行任何更改的情况下运行剩余距离。

取消增量逼近   
删除“驱动使能”信号 (DRV_EN = 0) 后，会取消“增量逼近”模式。
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删除剩余距离  
利用作业“删除剩余距离”，您可以删除任何等待中的剩余距离。

您还可以通过调用其它模式或从其它方向启动模式来删除等待中的剩余距离。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

35.2 DELDIST_EN BOOL FALSE 1 = 删除剩余距离

“设置实际值”/“撤消设置实际值”作业 (S7-300, S7-400)

定义   
“设置实际值”作业可向当前的编码器状态分配新坐标。 操作范围投影到轴的其它区域。

通过 (ACTnew-ACTcurrent) 确定操作范围的移动情况。

• ACTUALnew 为默认值

• ACTUALcurrent 为执行时的实际值

要求   
• 必须分配轴参数。

• 必须对轴进行同步。

作业顺序   
1. 再次输入实际值 (ACTnew) 的坐标 AVAL。

– 线性轴：

必须选择指定的实际值，以便调用作业后软件限位开关仍处于允许的运行范围内。 
由 (ACTnew-ACTcurrent) 产生的移动量必须小于或等于允许的运行范围量（ 大值为 100 
m 或 1000 m）。

– 旋转轴：

定义的实际值的规则：

0 ≤ 实际值 < 旋转轴终点

2. 设置相关触发位 (AVAL_EN = 1)。
如果在定位期间发出“设置实际值”作业，则会在定位结束之前阻止该作业，并且只有在随

后调用块之后才执行该作业。
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通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

35.7 AVAL_EN BOOL FALSE 1 = 设置实际值

84.0 AVAL DINT L#0 “设置实际值”的坐标

作业的影响   
在实例“将实际值设置为 300 mm”中，您可以了解该作业如何将操作范围投影至轴的指定

位置。 其结果如下：

• 根据实际值坐标的值设置实际位置。

• 操作范围可在轴上移动。

• 操作范围内的各点（例如，软件限位开关结束点）保留其原始值，但具有新位置。

下表列出了通过“设置参考点”在轴操作范围中的移动。

设置实际值 SLS ACT
UAL

SLE

   
 
 
-400

 
 
 
100

 
 
 
400

 
 
-400
  

 
 
300
  

 
 
400
  

撤消作业（“撤消设置实际值”）   
作业“撤消设置实际值”可复位通过“设置实际值”创建的所有操作范围移动。

所有操作范围移动的总量不得超出运行范围，以便可以正确执行该作业。
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通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

35.3 AVALREM_EN BOOL FALSE 1 = 取消设置实际值

“设置参考点”作业 (S7-300, S7-400)

定义   
您可以使用“设置参考点”作业来同步轴。 该作业可移动操作范围。 通过“设置实际值”

创建的所有移动都会保留。   
该设置可将操作范围投影到轴上。 因此，可以通过输入不同的值将操作范围移至轴物理区

域内的任何位置。

前提条件   
• 必须已结束定位。

• 必须分配轴参数。

作业顺序   
1. 输入参考点坐标的值 REFPT。

– 线性轴：

参考点坐标不得位于软件限位开关之外。 这同样适用于已移动坐标系中的参考点坐标。

– 旋转轴：

参考点坐标的规则：

0 ≤ 参考点坐标 < 旋转轴终点

2. 设置相关触发位 (REFPT_EN = 1)。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

25.0 SYNC BOOL FALSE 1 = 轴已同步

35.6 REFPT_EN BOOL FALSE 1 = 设置参考点

92.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标
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作业的影响   
在实例“将参考点设置为 400 mm”中，您可以了解该作业如何将操作范围投影至轴的特定

物理位置。 其结果如下：

• 实际位置根据参考点坐标的值设置。

• 操作范围可在轴上移动。

• 个别点（例如，软限位开关终点）保留其原始值，但位于新的位置。

• 设置核对信号中的 SYNC 位。

下表列出了“设置参考点”在轴操作范围中的移动方式。

设置参考点 SLS ACTUA
L

SLE

   
 
 
-400 

 
 
 
200

 
 
 
400

 
 
-400
  

 
 
400
  

 
 
400
  

绝对编码器的特性

该作业是绝对编码器调整 (页 3300)所必需的。

“循环运行”功能开关 (S7-300, S7-400)

定义  
通过“循环逼近”您可以指定通过摩擦连接逼近目标的方向。 如果只能在一个方向上确保

电机和轴之间有摩擦连接，则您可以使用循环逼近。
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初会超出沿与指定方向相反的方向逼近的目标。 然后，模块会执行反向并以指定方向逼

近目标。

要求   
• 必须分配轴参数。

• 必须对轴进行同步。

• 对于与目标运行方向反向的循环逼近，目标位置 大值为：

– 正向运行

目标 < SLE - ½ 目标范围 - 正向关断差程 - 负向切换差程

– 负向运行

目标 < SLE - ½ 目标范围 + 负向关断差程 + 负向切换差程

• 如果是沿循环逼近的方向逼近目标，则不会执行循环逼近。 在这种情况下，将执行不掉

转方向的增量逼近。

• 必须了解“增量逼近” (页 3267)工作模式的顺序。

循环逼近的事件顺序   
1. 设置“绝对/相对增量逼近”工作模式 (MODE_IN = 5/4) 的控制信号。

2. 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

3. 设置“使能输入”(EI_OFF = 1) 功能开关，或为相应通道的使能输入接线。

4. 输入增量维度编号 (MODE_TYPE = 1 … 100, 254, 255)。
5. 设置“循环运行”功能开关 (PLOOP_ON / MLOOP_ON = 1)。
6. 开始增量逼近。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

15.0 START BOOL FALSE 1 = 开始定位

15.2 DIR_M BOOL FALSE 1 = 负向

15.3 DIR_P BOOL FALSE 1 = 正向

15.7 DRV_EN BOOL FALSE 1 = 启用驱动使能

16.0 MODE_IN BYTE B#16#0 4/5 = 相对/绝对增量逼近

17.0 MODE_TYPE BYTE B#16#0 增量维度编号 1 ... 100、254 或 255
34.0 PLOOP_ON BOOL FALSE 1 = 正向循环逼近
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地址 名称 类型 初始值 注释

34.1 MLOOP_ON BOOL FALSE 1 = 负向循环逼近

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

虚拟目标  
如果开始对目标定位，而该目标位于与指定的循环运行方向相反的方向，则模块将确定该目

标的虚拟目标。 模块将在虚拟目标处执行反向，然后沿正确的方向逼近目标。  
该虚拟目标必须位于各自软限位开关之前至少一半目标范围的位置。

根据方向确定虚拟目标与已参数化目标之间的距离： 下表列出了对具有循环运行的虚拟目

标位置的计算。  

准则 虚拟目标的位置

参数分配：

正向循环（正向摩擦连接）

和负向逼近。

虚拟目标 (targetf) 具有以下值：

 
targetf = 目标 - 负向关断差程 - 正向切换差程

 

参数分配：

负向循环（负向摩擦连接）

和正向逼近。

虚拟目标 (targetf) 具有以下值：

 
targetf = 目标 + 正向关断差程 + 负向切换差程
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示例

我们可以使用负向循环逼近至 大目标的定位说明虚拟目标的位置。

① 负向切换差程

② 正向关断差程

③ 目标范围的一半

“使能输入”功能开关 (S7-300, S7-400)

定义 
使能输入为外部输入，外部事件可通过它启用定位。

评估使能输入 (EI_OFF = 0) 
必须为通道各自的使能输入 (xI2) 接线。

进行该操作后，您便可以准备开始定位。 通过在使能输入上设置信号“1”，在不考虑用户程

序对应程序流程的情况下开始定位。 
在使能输入上应用信号“1”时，运行开始；而在使能输入上应用信号“0”时，运行结束。

不评估使能输入 (EI_OFF = 1) 
如果关断使能输入判断，则会在检测到起始信号之后，立即启动工作模式。 这样就不能准

备工作模式，并在所定义的稍晚时间启动该工作模式。
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通道 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

“读取位置数据”作业 (S7-300, S7-400)

定义 
通过“读取位置数据”作业，您可以读取当时的增量、剩余距离和速度。

作业顺序 
1. 在 DB 通道中设置触发位 (ACTSPD_EN = 1)。
2. 数据将随后存储在通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

37.1 ACTSPD_EN BOOL FALSE 1 = 读取位置数据

112.0 ACTSPD DINT L#0 当前速度

116.0 DIST_TO_GO DINT L#0 剩余距离

120.0 ACT_TRG DINT L#0 当前增量

“读取编码器数据”作业 (S7-300, S7-400)

定义  
利用“读取编码器数据”作业，可读取编码器的当前数据以及绝对编码器调整的值。 

要求   
在执行“设置参考点” (页 3275)作业后，可读取绝对编码器调整 (页 3300)的值。
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作业顺序   
1. 在 DB 通道中设置触发位 (ENCVAL_EN = 1)。
2. 数据将存储在通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

37.2 ENCVAL_EN BOOL FALSE 1 = 读取编码器值 
124.0 ENCVAL DINT L#0 实际编码器值（内部表示）

128.0 ZEROVAL DINT L#0 上一个零标记值（内部表示）

132.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

查询用于定位的核对信号 (S7-300, S7-400)

定义  
“定位的核对信号”可告诉您定位的当前状态。

顺序   
1. 每次调用 ABS_CTRL 指令时，均会将数据存储在通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

23.0 ST_ENBLD BOOL FALSE 1 = 已启用启动

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位处于激活状态

23.2 WAIT_EI BOOL FALSE 1 = 轴等待外部使能

23.4 SPEED_OUT BOOL FALSE 0 = 慢速运行

1 = 快速运行

23.5 ZSPEED BOOL FALSE 1 = 轴位于停止状态范围内

23.6 CUTOFF BOOL FALSE 1 = 轴位于关断范围内

23.7 CHGOVER BOOL FALSE 1 = 轴位于切换范围内

24.0 MODE_OUT BYTE B#16#0 活动的工作模式 
25.2 GO_M BOOL FALSE 1 = 轴沿负向移动
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地址 名称 类型 初始值 注释

25.3 GO_P BOOL FALSE 1 = 轴沿正向移动

25.7 POS_RCD BOOL FALSE 1 = 位置已到达

26.0 ACT_POS DINT L#0 当前过程值（轴的当前位置）

查询诊断的核对信号 (S7-300, S7-400)

定义  
“诊断的核对信号”可告诉您发生诊断事件。 

顺序   
1. 如果模块在诊断缓冲区中输入新事件，则它会在反馈接口的所有通道中置位 DIAG 位。 错误 

(页 3329)事件将记录在诊断缓冲区中。 删除诊断缓冲区后，也会置位 DIAG 位。

2. 如果无法调用工作模式或控制已激活的工作模式，或者错误执行了该操作，则模块会在反馈
接口中设置 OT_ERR 操作员错误。 然后导致错误的原因将被输入到诊断缓冲区中。 存在操作
员错误时，您既不能启动新的工作模式也不能继续执行暂停的工作模式。 通过 OT_ERR_A = 1 
确认现有操作错误。

3. 模块在写入作业中检测到错误数据时，会在反馈接口中置位 DATA_ERR 位。 然后导致错误的
原因将被输入到诊断缓冲区中。

4. 将核对信号存储在通道 DB 中。

5. 读取诊断缓冲区时，模块会在所有通道中将 DIAG 位复位为 0。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

22.2 DIAG BOOL FALSE 1 = 删除诊断缓冲区

22.3 OT_ERR BOOL FALSE 1 = 操作员错误

22.4 DATA_ERR BOOL FALSE 1 = 数据错误
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6.3.5.3 组态 FM 351 (S7-300, S7-400)

6.3.5.4 FM 351 的参数分配 (S7-300, S7-400)

指定通道 (S7-300, S7-400)

选择单位系统 (S7-300, S7-400)

选择单位系统  
对于数据的输入和输出，可从以下单位系统中进行选择：

• 毫米（默认设置）

• 英寸

• 度

说明

如果更改“指定通道”(Specify channels) 画面中的单位系统，则值将会转换为新系统。 这可

能会导致舍入错误。

如果通过机器数据更改单位系统，则这些值不会自动转换。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

8.0 UNITS DINT L#1 单位系统

有效值：

• 1 = 10-3 mm
• 2 = 10-4 英寸

• 3 = 10-4 度
• 4 = 10-2 度
• 6 = 10-3 度
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在线帮助中的标准单位系统

为指定 小值和 大值，我们使用毫米单位系统。 要以其它单位系统定义限制值，请按如

下所示转换值：

转换方向 计算

mm → 英寸 限制值（英寸）= 限制值（毫米）x 0.1 1)

mm → 度 10-4（保留 4 位小数） 限制值（度） = 限制值 (mm) x 0.1
限制值（度） = 限制值 (mm) x 1
限制值（度） = 限制值 (mm) x 10

10-3（保留 3 位小数）

10-2（保留 2 位小数）

英寸 → 度 限制值（度） = 限制值（英寸）。

1) 设置为 大值时，小数位数影响小数点前的位数。 在英寸测量系统中，使用 4 个小数位，因

此，可以输入的 大值是 100,000.0000 英寸。 在毫米测量系统中，使用 3 个小数位，因此，

可以输入的 大值是 1,000,000.000 毫米。

增量与单位系统之间的联系

所连接编码器的编码器信号将由模块进行评估，然后转换为当前的单位系统。 分辨率 
(页 3307)用于转换。

如果定位模块

• 已对 10 个增量进行计数，并且

• 已在编码器数据中分配了每增量 100 µm 的分辨率，

这意味着轴将会移动 1 mm。

复制通道 (S7-300, S7-400)

复制通道

可以将一个通道的参数复制到另一个通道。 
1. 选择要复制其参数的通道（源通道）。

2. 选择要将参数复制到其中的通道（目标通道）。

3. 按下“复制”(Copy) 按钮。
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通道 n 驱动器 (S7-300, S7-400)

选择控制模式 (S7-300, S7-400)

控制模式概述 (S7-300, S7-400)

概述   
控制模式指定如何通过电源模块通道的四个数字量输出端 (Q) 操作电机。 定位模块的每个

通道都有 4 种控制模式：

• 控制模式 1 (页 3286)
• 控制模式 2 (页 3287)
• 控制模式 3 (页 3288)
• 控制模式 4 (页 3289)
下表列出了每种控制模式的 4 个数字量输出状态，x 代表通道 1 和通道 2。

  快速运行 慢速运行 PR
到达停止位置方向 + 方向 - 方向 + 方向 -

控制模式 1
xQ0 1 1 0 0 -
xQ1 0 0 1 1 -
xQ2 1 0 1 0 -
xQ3 0 1 0 1 -
控制模式 2
xQ0 1 1 0 0 0
xQ1 0 0 0 0 1
xQ2 1 0 1 0 0
xQ3 0 1 0 1 0
控制模式 3
xQ0 1 1 0 0 -
xQ1 1 1 1 1 -
xQ2 1 0 1 0 -
xQ3 0 1 0 1 -
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  快速运行 慢速运行 PR
到达停止位置方向 + 方向 - 方向 + 方向 -

控制模式 4
xQ0 1 0 0 0 -
xQ1 1 0 1 0 -
xQ2 0 1 0 0 -
xQ3 0 1 0 1 -

控制模式 1 (S7-300, S7-400)

控制模式 1   
以下设置适用于控制模式 1（x 代表通道 n）：

• xQ0： 快速运行

• xQ1：慢速运行

• xQ2：正向运行

• xQ3：负向运行

下图显示了控制模式 1 下的数字量输出的功能。

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

3286 编程和操作手册, 11/2022



参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

92.0 CTRL_TYPE DINT L#1 1 = 控制模式 1

控制模式 2 (S7-300, S7-400)

控制模式 2   
以下设置适用于控制模式 2（x 代表通道 n）：

• xQ0： 快速/慢速运行

• xQ1：位置已到达

• xQ2：正向运行

• xQ3：负向运行

下图显示了控制模式 2 下的数字量输出的功能。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

92.0 CTRL_TYPE DINT L#1 2 = 控制模式 2
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控制模式 3 (S7-300, S7-400)

控制模式 3   
以下设置适用于控制模式 3（x 代表通道 n）：

• xQ0： 快速运行

• xQ1：慢速运行

• xQ2：正向运行

• xQ3：负向运行

下图显示了控制模式 3 下的数字量输出的功能。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

92.0 CTRL_TYPE DINT L#1 3 = 控制模式 3
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控制模式 4 (S7-300, S7-400)

控制模式 4   
以下设置适用于控制模式 4（x 代表通道 n）：

• xQ0： 正向快速运行

• xQ1：正向慢速运行

• xQ2：负向快速运行

• xQ3：负向慢速运行

下图显示了控制模式 4 下的数字量输出的功能。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

92.0 CTRL_TYPE DINT L#1 4 = 控制模式 4

指定切换差程 (S7-300, S7-400)

切换差程   
切换差程定义距目标的距离，驱动器在该目标处从快速进给切换到慢速进给。

指定值适用于定位模块逼近的所有目标。 增量维度 255 的增量逼近除外。 针对此情况，需

要指定特殊切换差程。
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切换差程的规则

• 无需在目标周围对称排列正向切换差程和负向切换差程。 值可以不同。

• 切换差程必须大于关断差程。

• 切换差程必须在操作范围内。

• 切换差程必须小于旋转轴终点。

• 在切换点和关断点之间选择足够的距离，以确保驱动器可以安全地从快速运行切换为慢

速运行。

• 必须以至少 8 ms 的时间间隔分隔切换点和关断点。

下图显示了目标周围切换区域的位置。

① 操作范围 ⑦ 目标范围

②
③

正/负向切换差程 ⑧ 切换点

④
⑤

正/负向关断差程 ⑨ 关断点

⑥ 停止范围    

有关范围安排的详细信息，请参见“定位模块的范围和切换点”。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

100.0
104.0

CHGDIF_P
CHGDIF_M

DINT
DINT

L#5000
L#5000

正向切换差程

负向切换差程

有效取值范围：

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/
脉冲）

• 1 µm 至 100,000,000 µm（分辨率 <1 µm/脉
冲）

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

3290 编程和操作手册, 11/2022



指定关断差程 (S7-300, S7-400)

关断差程   
“关断差程”定义到目标的距离，驱动器（慢速运行）在该目标处被关闭。 然后，定位模块

会从此点以后采用监视功能。

指定值适用于定位模块逼近的所有目标。 增量维度 255 的增量逼近除外。 为此，需要指定

特殊关断差程。

关断差程的规则

• 无需在目标周围对称排列正向关断差程和负向关断差程。 值可以不同。

• 关断差程必须大于半个目标范围。

• 在关断点和目标之间选择适当距离，以确保驱动器可以停止在目标范围内。

• 必须以至少 8 ms 的时间间隔彼此分隔关断点和目标范围起点。

下图显示了目标周围切换区域的位置。

① 操作范围 ⑦ 目标范围

②
③

正/负向切换差程 ⑧ 切换点

④
⑤

正/负向关断差程 ⑨ 关断点

⑥ 停止范围    

有关范围安排的详细信息，请参见“定位模块的范围和切换点”。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

108.0
112.0

CUTDIF_P
CUTDIF_M

DINT
DINT

L#2000
L#2000

正向关断差程 
负向关断差程 
有效取值范围：

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/
脉冲）

• 1 µm 至 100,000,000 µm（分辨率 <1 µm/脉
冲）

指定目标逼近 (S7-300, S7-400)

指定目标范围 (S7-300, S7-400)

目标范围   
定位模块在每个目标周围设置一个对称范围（即目标范围）。 实际值必须位于具有目标逼

近的此范围内。

将值设定为“0”会在目标逼近过程中关断容错。 达到目标时的速度必须小于分配的停止速度 
(页 3295)参数值。

目标范围的规则

• 目标范围对称地位于目标周围。

• 将值设定为“0”会关断对目标范围的监视。

下图显示了目标周围的范围位置。
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① 操作范围 ⑦ 目标范围

②
③

正/负向切换差程 ⑧ 切换点

④
⑤

正/负向关断差程 ⑨ 关断点

⑥ 停止范围    

有关目标逼近的更多信息，请参见“定位模块的范围和切换点”和“定位操作结束 
(页 3250)”。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

76.0 TRG_RANGE DINT L#1000 目标范围

有效取值范围：

• 0 = 无监视

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/
脉冲）

• 1 µm 至 100,000,000 µm（分辨率 <1 µm/脉
冲）
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指定监视时间 (S7-300, S7-400)

监视时间   
模块会在监视时间内监视以下情况：

• 轴到关断点之前的移动。

监视开始时间以定位开始时间为准，并在每次运行方向中的实际值更改时重新触发。

在监视时间内，实际值必须已经更改了至少一个增量（分辨率的距离）。

• 目标逼近。

达到关断差程后，将会 后一次重新触发监视时间。

必须在监视时间内达到目标范围。

有关目标逼近的更多信息，请参见“定位操作结束 (页 3250)”。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

80.0 MON_TIME DINT L#2000 监视时间

有效取值范围：

• 0 = 无监视

• 1 至 100 000 ms
实际监视时间

可以为监视时间指定取值范围内的所有值。 模块会将指定的时间舍入为 8 ms（模块周期）的倍数。

指定停止范围 (S7-300, S7-400)

停止范围   
停止范围对称地位于各自目标周围。 在该范围内，执行监视以确定驱动器是停留在逼近的

目标位置还是偏离该位置。 定位模块报告“位置已到达”后开始监视。

如果超出停止范围却未实现有效的运行作业，定位模块将会报告错误。
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停止范围的规则

• 停止范围对称地位于各自目标周围。

（目标 – ½ × 停止范围）≤ 目标 ≤（目标 + ½ × 停止范围）

• 停止范围必须大于或等于目标范围。

• 停止范围的坐标值必须在操作范围内。

• 设置“0”将禁用停止监视功能。

有关目标逼近的更多信息，请参见“定位模块的范围和切换点”和“定位操作结束 
(页 3250)”。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

84.0 ZSPEED_R DINT L#1000 停止范围

有效取值范围：

• 0 = 无监视

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/
脉冲）

• 1 µm 至 100,000,000 µm（分辨率 <1 µm/脉
冲）

指定停止速度 (S7-300, S7-400)

停止速度

停止速度充当参考速度。 定位操作期间，如果实际速度达到停止速度且驱动器位于目标范

围内，则会设置“位置已到达”(PR)。 因此定位操作成功完成。

停止速度的值减小时定位精度会增加。 
设置“0”将禁用停止监视功能。

有关目标逼近的更多信息，请参见“定位操作结束 (页 3250)”。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

88.0 ZSPEED_L DINT L#30000 停止速度

有效取值范围：

• 0 = 无监视

• 1 µm/min 至 100 000 µm/min

通道 n 轴 (S7-300, S7-400)

指定轴类型 (S7-300, S7-400)

选择轴类型 (S7-300, S7-400)

轴类型   
定位模块可以控制以下轴类型：

• 线性轴

线性轴是具有有限的物理运行范围的轴。

• 旋转轴

旋转轴是运行范围不受机械停止限制的轴。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

12.0 AXIS_TYPE DINT L#0 轴类型

有效值：

• 线性轴 = 0
• 旋转轴 = 1

指定软件限位开关 (S7-300, S7-400)

软件限位开关   
软件限位开关仅适用于线性轴。

操作范围是软件限位开关限制的范围。

软件限位开关起点必须始终小于软件限位开关终点。

对轴进行同步后，监视软件限位开关。

• 使用增量编码器时：

轴的同步由参考点逼近或通过设置参考点实现。

• 使用绝对编码器 (SSI) 时：

模块接收到相关通道的完整无错帧后，对轴进行同步。

绝对编码器必须至少涵盖操作范围（包括软件限位开关）。

操作范围、编码器范围和运行范围之间的关系

• 操作范围是利用软件限位开关为作业指定的范围。

• 编码器范围是编码器明确涵盖的范围。 对于线性轴，模块将在操作范围内对称地分配编

码器范围。 也就是说，模块将移动编码器范围，以使软件限位开关和编码器范围终点之

间的距离相等（见下图）。

• 此运行范围代表定位模块能够处理的值范围。 运行范围取决于分辨率。

下图显示了软件限位开关、操作范围、编码器范围和运行范围之间的关系。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

64.0
68.0

SSW_STRT
SSW_END

DINT
DINT

L#-100000000
L#100000000

软件限位开关起点 
软件限位开关终点 
有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 1,000,000,000 µm
（分辨率 ≥ 1 µm/脉冲）

• -100,000,000 µm 至 100,000,000 µm（分辨

率 < 1 µm/脉冲）

指定旋转轴终点 (S7-300, S7-400)

旋转轴终点   
“旋转轴终点”值为实际值可达到的理论 大值。 但是，决不会显示理论 大值，因为它实

际上将同一位置标识为旋转轴的起点 (0)。
将为旋转轴显示的 大值具有以下值： 
旋转轴终点 [µm] - 分辨率 [µm/脉冲] x 1 [脉冲] 
示例：  旋转轴终点 1000 mm，分辨率 1000 µm/脉冲

显示将在以下情况下跳转：

• 999 mm 至 0 mm（正向旋转）

• 0 mm 至 999 mm（负向旋转）

具有绝对编码器的旋转轴

具有绝对编码器的旋转轴的旋转轴范围（0 到旋转轴终点）必须与绝对编码器的编码器范围

完全一致：

旋转轴终点 [µm] = 编码器转数 x 编码器每转距离 [µm]
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

16.0 ENDROTAX DINT L#100000 旋转轴终点

有效取值范围：

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/
脉冲）

• 1 µm 至 100,000,000 µm（分辨率 <1 µm/脉
冲）

指定参考点逼近 (S7-300, S7-400)

选择参考点逼近的类型 (S7-300, S7-400)

参考点逼近的类型   
可以使用“参考点逼近的类型”确定轴同步的条件。

• 第一个规范定义参考点逼近的开始方向。

• 就参考点开关而言，第二个规范定义零标记的位置（可促成同步）。

有关详细信息，请参见“参考点逼近”工作模式 (页 3260)。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

52.0 REFPT_TYPE DINT L#0 参考点逼近的类型

有效值：

• 0 = 正，正向参考点开关

• 1 = 正，负向参考点开关

• 2 = 负，正向参考点开关

• 3 = 负，负向参考点开关
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指定参考点坐标 (S7-300, S7-400)

参考点坐标   
• 增量编码器：

“参考点逼近”模式需要参考点坐标。 如果在写入并激活机器数据后轴并未同步，则会将

实际值设置为参考点坐标值。

• 绝对编码器 (SSI)
您需要用到参考点坐标以对编码器进行机械调整。

有关详细信息，请参见绝对编码器调整 (页 3300)的说明，其中介绍了绝对编码器调整与

其它数据的交互。

参考点坐标的值必须位于操作范围内：

• 线性轴

包括软件限位开关。

• 旋转轴

大于等于 0，且小于“旋转轴终点”值（0 ≤ 参考点坐标 < 旋转轴终点）。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 1,000,000,000 µm
（分辨率 ≥ 1 µm/脉冲）

• -100,000,000 µm 至 100,000,000 µm（分辨

率 < 1 µm/脉冲）

指定绝对编码器调整 (S7-300, S7-400)

确定绝对编码器调整 (S7-300, S7-400)

绝对编码器调整   
仅绝对编码器需要绝对编码器调整。 
绝对编码器调整和参考点坐标将编码器的取值范围明确地映射到轴坐标系。
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有关详细信息，请参见“绝对编码器调整过程 (页 3301)”及示例 (页 3302)。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 1,000,000,000 µm
（分辨率 ≥ 1 µm/脉冲）

• -100,000,000 µm 至 100,000,000 µm（分辨

率 < 1 µm/脉冲）

48.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

有效取值范围：

• 0 至 (225 - 1)

绝对编码器调整过程 (S7-300, S7-400)

确定正确的绝对编码器调整  
初始参数分配后，必须采取更多步骤以确保在编码器和坐标系之间创建正确的关系。 下面

这一部分所示的步骤基于参数分配对话框的使用。 
1. 将轴运行至已分配唯一坐标的已定义、可重现点。

例如，它可以是“软件限位开关终点”。

2. 通过第 1 步中所定义点的坐标调用“设置参考点 (页 3275)”作业。
定位模块现在将确定 DB 通道中输入的参考点坐标（通道 DB 中的 REFPT）的编码器值，这就
是所谓的绝对编码器调整。 可通过“读取编码器数据 (页 3280)”作业读取该值。

3. 输入在“绝对编码器调整”(absolute encoder adjustment) 字段中读取的值。

4. 使用导出功能将您的参数分配保存到相应的参数 DB 中。

5. 将 HWCN 中的数据下载至 CPU。
6. 重启 CPU（冷启动）以应用数据。

说明

您只需在调试过程中执行一次调整。 组态后，一旦在启动之后收到完整、无错的编码器消

息帧，就将在启动过程中同步定位模块。
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否则： 以机械方式调整编码器  
可按如下方式在坐标系与编码器之间建立正确的关系：

1. 将轴移至已分配唯一坐标的已定义、可重现点。
例如，它可以是“软件限位开关起点”。

2. 将此坐标值作为“参考点坐标”输入到机器数据中。

3. 可通过“读取编码器数据 (页 3280)”作业读取在此位置显示的编码器值。

4. 将该值作为“绝对编码器调整”输入到机器数据中。

分配参数后，将始终显示正确的实际值。

如果不执行步骤 3 和步骤 4，也可以利用“复位”（如可用）将编码器设置为零。 然后，将值

“0”作为绝对编码器调整输入到机器数据中。

绝对编码器调整实例 (S7-300, S7-400)

绝对编码器调整实例  
该实例将假设条件成立：

• 参考点坐标 = -125 mm
• SSW_STRT = -1000 mm 到 SSW_END = 1000 mm 的操作范围

• 绝对编码器调整 = 0
• 编码器范围 = 2048 增量（分辨率为 1 mm/脉冲）

• 无法精确地以机械方式调整所使用的绝对编码器，也不能明确地设置编码器值。

下图显示了绝对编码器调整的一个示例。
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1) 编码器值的坐标系的分配（基于绝对编码器调整）。 编码器值 0 与实际值 -125 相对应。

2) 编码器的所需坐标系分配。 在该位置，坐标应为 -125。

与“设置参考点”一致的结果

“设置参考点”后，关系看起来如下所示：

将轴上的参考点坐标 (-125) 分配给通过绝对编码器调整确定的编码器值 (1798)。 此分配如

下图所示。

编码器可提供 2048 个唯一值。 操作范围由软件限位开关定义。 不过，由于所选分辨率为 
1 mm/脉冲，因此编码器涵盖的操作范围可能比软件限位开关所设置的操作范围大。

通过设置的分辨率，操作范围已涵盖 2001 个值。 因此，在本实例中，有 47 个脉冲“保留”，

并且它们对称地分布在操作范围周围。
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选择起始速度 (S7-300, S7-400)

参考点逼近的起始速度   
您可以使用该数据选择参考点逼近的起始速度。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

99.0 REFPT_SPD BOOL TRUE 参考点逼近的起始速度

有效值：

• 0 = 快速运行

• 1 = 慢速运行

通道 n 编码器 (S7-300, S7-400)

选择信号类型 (S7-300, S7-400)

信号类型  
编码器向模块提供距离信息。 然后，模块会评估该信息，并使用分辨率将其转换为实际值。

可以选择以下其中一种编码器的信号类型：

• 5 V 增量编码器

选择信号类型“5 V 差分信号”可使用具有差分信号 A、/A，B、/B 和 N、/N 的 5 V 增量编

码器。

• 24 V 增量编码器

选择信号类型“24 V 跟踪 A+B 相移”可使用具有信号 A*、B* 和 N* 的 24 V 增量编码器。

• 绝对编码器 (SSI)
如果使用带有串行接口的绝对编码器，则选择“SSI 绝对”信号类型。
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参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

20.0 ENC_TYPE DINT L#1 信号类型

有效值：

• 1 = 5 V 差分信号

• 2 = 24 V 跟踪 A+B 相移

• 3 = SSI 13 位帧长度 1)

• 4 = SSI 25 位帧长度 1)

• 5 = SSI 14 位帧长度 1)

• 6 = SSI 15 位帧长度 1)

• 7 = SSI 16 位帧长度 1)

• :
• :
• 14 = SSI 23 位帧长度 1)

• 15 = SSI 24 位帧长度 1)

1) 在“SSI”对话框中选择帧长度。

选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向 
您可以使用“计数方向”机器数据将位置测量的方向调整为轴的移动方向。 还必须考虑所

有传动元件（例如，联接器和齿轮）的旋转方向。 
• 正常 = 增量计数脉冲（增量编码器）或编码器值（绝对编码器）表示增加实际位置值

• 反向 = 增量计数脉冲（增量编码器）或编码器值（绝对编码器）表示减少实际位置值

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

59.0 CNT_DIR BOOL FALSE 计数方向

有效值：

• 0 = 正常

• 1 = 反向
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指定分辨率 (S7-300, S7-400)

指定编码器每转距离 (S7-300, S7-400)

编码器每转距离  
您可以使用“编码器每转距离”机器数据，将编码器每旋转一次驱动系统所应覆盖的距离告

知定位模块。

“编码器每转距离”值取决于轴的结构以及编码器的安装方式。 必须考虑所有传送元件，如

离合器或变速箱。 下图显示了安装方式不同的两个编码器的示例。

“编码器每转距离”和“编码器每转增量”机器数据之间的关系在分辨率 (页 3307)下加以说

明。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

24.0 DISP_REV DINT L#80000 编码器每转距离

有效取值范围：

• 1 µm 至 1 000 000 000 µm

指定编码器每转增量 (S7-300, S7-400)

编码器每转增量  
“编码器每转增量”机器数据表示编码器每旋转一次时的增量数目。 定位模块将根据该值和

“编码器每转距离”机器数据来计算分辨率 (页 3307)。
增量编码器 
可输入取值范围内的任意值。 模块会评估增量四次。
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绝对编码器 
对于限值，您必须对各个编码器模型加以区分。 只允许将 2 的幂次值作为输入值。

• 具有 13 位帧长度的单匝编码器（转数 = 1）：

– 小值 = 4
– 大值 = 8192

• 具有 25 位消息帧长度的多匝编码器（转数 > 1）：

– 小值 = 4
– 大值 = 8192

• 具有 25 位帧长度的单匝编码器（转数 = 1）：

– 小值 = 4
– 大值 = 225

按如下方式将线性转换组态为多匝编码器：

• 编码器每转增量 = 8192
• 转数 x 8192 ≥ 线性转换中的步进数

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

32.0 INC_REV DINT L#500 编码器每转增量

有效取值范围：

• 1 至 225

分辨率 (S7-300, S7-400)

分辨率

分辨率表示对应于一个脉冲的运行距离。 它是一种定位精度衡量标准，同时还可确定定位

模块的 大可能运行范围。
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可按下表所示方式计算分辨率 (RES)：

  增量编码器 绝对编码器

输入值 • 编码器每转距离

• 编码器每转增量：

– 四重评估

– 1 个增量 = 4 个脉冲

• 编码器每转距离

• 编码器每转增量：

– 1 个增量 = 1 个脉冲

计算

说明

所有位置信息都舍入至分辨率的整倍数。 这样便可将输入的值与使用的值加以区分。

分辨率的取值范围  
所选单位系统决定分辨率的取值范围：

单位系统 信息的单位 分辨率的取值范围

mm 10-3 mm 0.1 × 10-3 … 1000 × 10-3 mm/脉冲

英寸 10-4 英寸 0.1 × 10-4 … 1000 × 10-4 英寸/脉冲

度 10-4 度
10-3 度
10-2 度

0.1 × 10-4 … 1000 × 10-4 度/脉冲

0.1 × 10-3 … 1000 × 10-3 度/脉冲

0.1 × 10-2 … 1000 × 10-2 度/脉冲
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示例 
• 增量编码器具有以下数据：

– 编码器每转增量： 5000
– 编码器每转距离： 1000 mm
– 1 个增量 = 4 个脉冲

这样得出的分辨率（4 x 计算）为：

• SSI 编码器具有以下数据：

– 编码器每转增量： 4096
– 编码器每转距离： 1000 mm
– 1 个增量 = 1 个脉冲

这样得出的分辨率为：

运行范围和分辨率之间的关系 
运行范围受定位模块中数字表示的限制。 该数字表示视分辨率的不同而不同。 因此应确保

所做的指定始终在允许的限值内。

下表说明了 大运行范围：

位于以下范围内的分辨率 (RES) 大运行范围

0.1 µm/脉冲 ≤ RES < 1 µm/脉冲 -108 µm 至 108 µm（-100 m 至 +100 m）

1 µm/脉冲 ≤ RES ≤ 1000 µm/脉冲 -109 µm 至 109 µm（-1000 m 至 +1000 m）

选择绝对编码器 (SSI) 的数据 (S7-300, S7-400)

编码器转数 (S7-300, S7-400)

编码器转数 
“编码器转数”机器数据仅适用于绝对编码器。 因此，输入该编码器可能的转数。 
编码器的总步进数不是机器数据。 其计算方法如下： 
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总步进数 = 编码器每转增量 x 转数

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

36.0 NO_REV DINT L#1 编码器转数

有效取值范围：

• 1（单匝编码器）

• 2 到 4096，2 的幂次值（多匝编码器）

传输速率 (S7-300, S7-400)

传输速率

可以使用“传输速率”机器数据确定数据从 SSI 编码器传送到定位模块的速率。

大传输速率取决于电缆长度：

• 200 m → 188 kHz
• 100 m → 375 kHz
• 40 m → 750 kHz
• 12 m → 1500 kHz

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

40.0 BAUDRATE DINT L#0 传输速率

有效值：

• 0 = 188 kHz
• 1 = 375 kHz
• 2 = 750 kHz
• 3 = 1500 kHz
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帧长度 (S7-300, S7-400)

帧长度  
可以使用“帧”定义由定位模块输出的绝对编码器的时钟帧。

允许 13 位到 25 位之间的帧。

参数 DB 中使用的数据 
此处所选的帧长度将存储在参数 DB 中的 ENC_TYPE (页 3304) 数据下。

奇偶校验 (S7-300, S7-400)

奇偶校验  
使用“奇偶校验”来指定应当为绝对编码器分配无奇偶校验、偶校验还是奇校验。

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

28.0 PARITY DINT L#0 奇偶校验

有效值：

• 0 = 无
• 1 = 偶校验

• 2 = 奇校验

选择监视 (S7-300, S7-400)

监视  
断线
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激活监视后，定位模块将对 5 V 增量编码器和绝对编码器的所有电缆进行监视。 监视功能

可检测：

• 断线

• 各电缆上的短路

• 计数脉冲的沿距（也适用于 24 V 增量编码器）

要监视 24 V 增量编码器，必须将监视时间 MON_TIME 设置为大于 0 (页 3294)。
使用带有零标记的 5 V 增量编码器时，必须禁用断线监视或在外部将 N 和 /N 信号互连。

帧错误 
模块可监视绝对编码器 (SSI) 的消息帧是否出现以下错误：

• 起始位和停止位错误

无法禁用绝对编码器 (SSI) 的消息帧错误监视。

丢失脉冲（增量编码器） 
增量编码器在两个连续的零标记之间必须始终返回相同数目的增量。

定位模块将检查增量编码器的零标记是否是在编码器状态正确时出现的。

对于没有零标记的编码器，必须关断丢失脉冲监视。

还必须禁用断线监视，或者在外部将 N 和 /N 零标记输入互连。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

 
63.0
63.1
63.2

 
MON_WIRE
MON_FRAME
MON_PULSE

 
BOOL
BOOL
BOOL

 
TRUE
TRUE
TRUE

监视：

1 = 断线

1 = 消息帧错误（必须始终为 1）
1 = 丢失脉冲

通道 n 增量维度 (S7-300, S7-400)

指定增量维度 (S7-300, S7-400)

定义  
增量维度是“相对增量逼近”或“绝对增量逼近”模式下可由定位模块控制的目标规范。
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增量维度的可能范围

要逼近的目标必须位于至少一半目标范围的各软件限位开关之前的一段距离。 下图显示了

指定增量维度的一些限制。

增量编号 1 至 100 (S7-300, S7-400)

增量维度编号 1 到 100  
多可在表中输入 100 个同时适用于“相对增量逼近”模式和“绝对增量逼近”模式的增

量维度。

请注意，定位模块不允许将任何负值用于“相对增量逼近”。 定位模块将根据移动方向，将

这些值解译为正差或负差。

说明

输入时将采用已设置的单位系统中的单位。 需要特别注意此处的小数位。

数字实例：

• 增量维度： 800 mm
• 单位系统： 10-3 mm
• DB 参数中的条目：800000
提示： 在增量维度表中，为相对增量维度和绝对增量维度定义单独的区域。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

35.4 TRGL1WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量表 1（增量 1...50） 
35.5 TRGL2WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量表 2（增量 51...100） 
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地址 名称 类型 初始值 注释

36.6 TRGL1RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取增量表 1（增量 1...50） 
36.7 TRGL2RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取增量表 2（增量 51...100） 

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

120.0 TRGL1.TRG[1] DINT L#0 增量维度编号 1  
 
增量表 1

.

.

.

.

.

.

.

.
 

.

.

.

.

.

.
316.0 TRGL1.TRG[50] DINT L#0 增量维度编号 50
320.0 TRGL2.TRG[51] DINT L#0 增量维度编号 51  

 
增量表 2
 

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.
516.0 TRGL2.TRG[100] DINT L#0 增量维度编号 100

增量编号 254 (S7-300, S7-400)

增量维度编号 254  
在不考虑增量表的情况下，您可将增量编号 254 用作附加的距离规范。 对于切换差程和关

断差程，参数 DB 中的条目适用于该增量。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

36.2 TRG252_254_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量编号 254 的增量

96.0 TRG252_254 DINT L#0 增量编号 254 的增量
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

100.0 CHGDIF_P DINT L#5000 正向切换差程

104.0 CHGDIF_M DINT L#5000 负向切换差程

108.0 CUTDIF_P DINT L#2000 正向关断差程

112.0 CUTDIF_M DINT L#2000 负向关断差程

增量编号 255 (S7-300, S7-400)

增量维度编号 255  
增量维度编号 255 可为您提供路径的附加准则。

关断差程和切换差程会与增量一同显示。 与其它增量的情况不同，增量 255 将在通道 DB 中
建立的值用于关断差程和切换差程。 机器数据中的条目不适用于该增量。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

36.3 TRG255_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量编号 255 的增量

100.0 TRG255 DINT L#0 增量编号 255 的增量

104.0 CHGDIF255 DINT L#0 增量编号 255 的切换差程

108.0 CUTDIF255 DINT L#0 增量编号 255 的关断差程

FM 351 的控制接口和反馈接口 (S7-300, S7-400)

应用 
在特殊应用或处于报警级别时，可以要求特别快速地访问核对信号和控制信号。 您可以通

过模块的输入区和输出区直接访问该数据。 
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要在每个模块启动之后协调启动（例如，插入模块后或 CPU 进行 STOP-RUN 切换后），必

须调用 ABS_CTRL 指令，直到 RETVAL = 0 指示启动结束。 随后，不要再使用 ABS_CTRL。

说明

无法将 ABS_CTRL 与写访问一起使用。

通过直接访问读取核对信号  
必须依据各自通道的输出起始地址指定字节地址。 参数名称与通道 DB 中的名称相对应。

起始地址（通道 1）= 模块的起始地址

起始地址（通道 2）= 模块的起始地址 + 8
在 STL 中，使用命令 PEB（读取 1 个字节)、PEW（读取 2 个字节）和 PED（读取 4 个字节）

访问数据。 
下表显示了 FM 351 反馈接口（输入）的分配。

地址 位号

  7 6 5 4 3 2 1 0
字节 0 PARA 内部 内部 DATA_ERR OT_ERR DIAG 内部 内部

字节 1 CHGOVER CUTOFF ZSPEED SPEED_OUT 0 WAIT_EI WORKING ST_ENBLD
字节 2 MODE_OUT
字节 3 POS_RCD 0 0 0 GO_P GO_M 0 SYNC
字节 4 ACT_POS
字节 5
字节 6
字节 7

示例： 位置过程值 ACT_POS
模块的起始地址为 512。

STL 说明

L PED 516 //从通道 1 读取当前位置过程值 (ACT_POS) 
//通过直接访问：

//通道的起始地址 + 4
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通过直接访问写入控制信号  
必须依据各自通道的输入起始地址指定字节地址。 参数名称与通道 DB 中的名称相对应。

起始地址（通道 1）= 模块的起始地址

起始地址（通道 2）= 模块的起始地址 + 8
在 STL 中，使用命令 PAB（写入 1 个字节)、PAW（写入 2 个字节）和 PAD（写入 4 个字节）

访问数据。 
下表显示了 FM 351 控制接口（输出）的分配。

地址 位号

  7 6 5 4 3 2 1 0
字节 0 0 0 0 0 OT_ERR_A 0 0 0
字节 1 DRV_EN 0 0 0 DIR_P DIR_M STOP START
字节 2 MODE_IN
字节 3 MODE_TYPE
字节 4 保留

字节 5
字节 6
字节 7

示例： 通道 2 的 START 信号

模块的起始地址为 512。

STL 说明

L 2#10001000
T PAB 521

//将 DRV_EN 和 DIR_P 置 1
//对于通道 2，通过直接访问写入信号：

//模块的起始地址 + 8 + 1

参数传送路径 (S7-300, S7-400)
参数包括以下机器数据和增量。

下图显示了 FM x51 的参数传输路径。
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1 在组态软件中保存参数。

2 保存并编译 HW 组态。

2a 将 HW 组态下载至 CPU。 CPU 会自动执行第 3 步。

3 当系统为模块分配参数时，CPU 将写入参数。

4 使用“将目标系统下载至 PG”命令，将模块通道的参数下载至 PG。
5 使用“下载目标系统”命令，将参数从组态软件下载至模块通道。

6 将使用用户程序作业的参数写入模块通道。

7 从模块通道中读取使用用户程序作业的参数。

8 将参数从用户程序存储至在线 DB。
9 将参数从在线 DB 读入用户程序。

10 将参数从组态软件导出至离线 DB。
10
a

将离线 DB 下载至 CPU。

10
b

将参数从组态软件导出至在线 DB。

11 将参数从离线 DB 导入至组态软件。
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11
a

将参数从在线 DB 装载至 PG。

11
b

将参数从在线 DB 导入至组态软件。

一些传送参数的使用案例

使用案例 步骤

使用组态软件处理参数。 随后应在启动时自动分配模

块通道。

执行第 1 步、第 2 步和第 2a 步。

在组态软件的测试模式下，在调试过程中更改参数。执行第 4 步和第 5 步。

在启动期间应自动下载调试期间编辑的参数。 执行第 1 步、第 2 步和第 2a 步。

使用组态软件创建参数。 模块通道只应在启动时由用

户程序通过数据块进行分配。

执行第 10 步、第 10a 步和第 6 步，

或者第 10b 步和第 6 步。

要为配方创建便于存储的数据。 执行第 10 步和第 10a 步。

使用组态软件创建参数。 应将这些参数提供给用户程

序，以便临时进行更改。

执行第 1 步、第 2 步和第 2a 步，以

便自动分配参数。

执行第 10 步、第 10a 步、第 9 步、

第 8 步和第 6 步，以便通过用户程序

进行访问。

通过用户程序单独更改现有参数。 执行第 7 步、第 9 步、第 8 步和第 6 
步。

要使用组态软件查看已通过用户程序更改的数据。 执行第 11a 步和第 11 步，或者只执

行第 11b 步。

还要在启动期间自动装载用户程序所修改的参数。 执行第 11b 步或第 11a 步、第 11 
步，然后执行第 1 步、第 2 步、第 
2a 步。

6.3.5.5 在用户程序中使用 FM 351 (S7-300, S7-400)

将 FM 351 集成到用户程序中

一些指令可用于将 FM 351 集成到用户程序中。 从而使您可以轻松地使用所需功能。
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可以在 CPU 用户程序中调用指令 ABS_INIT 和 ABS_CTRL。 这些指令可确保在 CPU 和 FM 351 
之间进行通信。 将 ABS_CTRL 指令插入到项目中时，会自动创建通道 DB 作为 ABS_CTRL 指
令的背景数据块。

与模块的通道相关联的所有参数数据（机器数据、增量量纲表）都位于模块的参数 DB 中。 
使用命令“程序块 > 添加新块”(Program blocks > Add new block) 可将 ABS_PARATYPE 类型

数据块添加到项目。

指令 ABS_DIAG 也可用于 FM 351。 该操作可将诊断信息传送到诊断 DB。 将 ABS_DIAG 指
令插入到项目中时，会自动创建诊断 DB 作为 ABS_DIAG 指令的背景数据块。

调试模块

即使用户程序不可用，也可使用“调试”(Commissioning) 对话框对模块进行初始测试。 在
此情况下，需要特别注意以下警告。

警告

可能发生人身伤害和材料损坏。

要避免发生人身伤害和材料损坏，请遵守以下几点：

• 在计算机附近安装急停开关。
这是可确保当计算机或软件发生故障时可靠关闭设备的唯一方法。

• 安装硬件限位开关，其直接控制所有驱动器的电源装置。

• 确保任何人都无法进入存在运动部件的设备区域。

• 程序和“调试”(Commissioning) 对话框同时监控 FM 351 时，可能会发生冲突，产生的影响
尚不清楚。 因此，当使用“调试”(Commissioning) 对话框时，务必将 CPU 置于 STOP 模式
或禁用程序。
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6.3.5.6 调试 FM 351 (S7-300, S7-400)

6.3.5.7 FM 351： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

当前模块信息 (S7-300, S7-400)

默认诊断 (S7-300, S7-400)

通过 FM 351 的错误 LED 显示错误 (S7-300, S7-400)

在哪里显示错误？

如果红色组错误 LED 亮起，则表示模块上出现错误（内部错误），或者电缆端口中出现错误

（外部错误）。 
红色 LED CH 1 和 CH 2 显示通道错误。

下图显示了 FM 351 上错误 LED 的位置。

SF

CH 1

CH 2
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显示哪些错误？

下表显示了通过错误 LED 指示的错误类型。

LED 含义 说明

SF 组错误 此 LED 指示 FM 351 的以下错误状态：

诊断中断（内部或外部 [通道] 错误）

要排除错误，请参见错误类别 (页 3329)。
CH 1
CH 2

通道错误 1
通道错误 2

这些 LED 显示通道 1 或通道 2 上的通道错误。

• 编码器断线

• 绝对编码器错误

• 增量编码器丢失脉冲

• 操作错误

• 编程错误

通道特定的诊断 (S7-300, S7-400)

触发诊断中断 (S7-300, S7-400)

处理中断  
定位模块可触发诊断中断。 可在中断 OB 中处理这些中断。如果触发了中断但未装载相应的 
OB，则 CPU 将切换到 STOP 模式。 
按照以下步骤启用诊断中断的处理：

1. 在 HWCN 中选择模块。

2. 选择“编辑 > 对象属性 > 基本参数”(Edit > Object Properties > Basic Parameters)，以启用诊
断中断。

3. 保存并编译组态。

4. 将组态下载到 CPU。

诊断中断总览 
以下事件和错误会触发诊断中断：

• 操作错误

• 机器数据错误

• 诊断错误
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这些错误在“错误类别 (页 3329)”中进行了详细说明。

定位模块通过诊断中断对错误进行响应

• 取消定位。

• 发生以下诊断中断时，将删除同步：

– 缺少前连接器，缺少供给编码器电源的外部辅助电压

– 检测到零标记错误，电缆故障（5 V 编码器信号）

– 超出运行范围（通过操作错误指示）

– 无法执行设置过程值（通过操作错误指示）。

• 一个例外是不再处理控制信号 START、DIR_P 和 DIR_M。

例外情况：

发生操作错误时，仍可以在操作范围方向上点动。

• 将不再处理功能开关和作业。

定位模块检测到错误（“进入”）

如果至少给定一个错误，则诊断中断为“进入”。 如果没有纠正所有错误，则会将其它现

有错误再次报告为“进入”。

顺序：

1. 定位模块检测到一个或多个错误并生成诊断中断。 “SF”LED 和“CH1”/“CH2”LED（取决于错误）
发光。 然后此错误将被输入到诊断缓冲区中。

2. CPU 操作系统调用诊断中断 OB，例如 OB 82。
3. 您可以评估 OB 82 的启动信息。

4. OB82_MOD_ADDR 参数会指示触发中断的模块。

5. 要了解详细信息，请调用 ABS_DIAG 指令。

定位模块检测到向无错误状态的转换（“离开”）

仅当已纠正模块上的 后一个错误时，诊断中断才为“离开”。

顺序：

1. 定位模块检测到所有错误均已消除并触发诊断中断。 “SF”LED 未亮起。 诊断缓冲区不会改变。

2. CPU 操作系统调用诊断中断 OB，例如 OB 82。
3. OB82_MOD_ADDR 参数会指示触发中断的模块。

4. 评估 OB82_MDL_DEFECT 位。
如果位为“0”，则模块上没有错误。 您可在此结束诊断。

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3323



诊断中断取决于 CPU 状态

• CPU 处于 STOP 模式时，定位模块会阻断诊断中断。

• 如果 CPU 处于 STOP 模式时未消除所有未决错误，则在下次 CPU 切换到 RUN 模式时定位

模块会再次将剩余错误报告为“进入”事件。

• 如果在 CPU 处于 STOP 模式时消除了所有未决错误，则模块在下次 CPU 切换到 RUN 模式

时不会通过诊断中断报告无错误状态。

用户程序中的错误诊断 (S7-300, S7-400)

用户程序中的错误响应   
在用户程序中，您可以选择性地响应错误。 可以使用以下方法：

• RETVAL 返回集成标准函数块的值：

每次调用块时都会重新确定该值。

RETVAL = -1 是作业中或与模块通信时的同步错误的组显示。

• _ERR 错误位属于每个作业。这是该作业中错误的组显示，或作业链的其中一个前导作业

中错误的组显示：

当模块报告数据错误或发生通信错误时，会对写入作业及其后续作业设置错误位。

对于读作业，当发生通讯错误时，会为所涉及的作业设置错误位。

处理作业后，指令 ABS_CTRL 将复位错误位。 但是，如果发生错误评估，则用户程序会

取消这些操作。

• 核对信号 DATA_ERR，作为模块在写入作业过程中检测到的错误的组显示。 在下一个写

入作业中，将再次建立该信号。

• 核对信号 OT_ERR（操作员错误），作为模块在开始运行时检测到的错误的组显示。 通过 
OT_ERR_A = 1 确认错误原因后，必须确认错误。

• 诊断缓冲区内的数据发生更改后，将设置核对信号 DIAG。 该信号可在信号 DATA_ERR 和 
OT_ERR 之后出现。

• 通信错误 JOB_ERR 包括指令和模块间发生通信问题时的错误代码 (页 3328)。 处理完作

业后再次确认该值，并将其存储在 ABS_CTRL 操作的通道 DBl 中和 ABS_DIAG 操作的诊断 
DB 中。

• 用于读取模块的诊断缓冲区的 ABS_DIAG 指令。 在此，您可以找到同步事件和异步事件

的错误原因。

• 诊断中断，用于在诊断中断 OB（例如，OB 82）中快速响应事件。
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用户程序中诊断中断的评估   
定位模块会在诊断中断 OB（例如，OB 82）的局部数据中设置以下条目。 同时还会在诊断

缓冲区中输入错误（错误类别 128 (页 3337)）。 

地址 名称 类型 注释

0.0 OB82_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

B#16#38： 离开的事件

B#16#39： 进入的事件

1.0 OB82_FLT_ID BYTE 错误代码（B#16#42）
2.0 OB82_PRIORITY BYTE 优先级等级：

B#16#1A（于 RUN 状态） 
B#16#1C（于 START-UP 状态）

3.0 OB82_OB_NUMBR BYTE OB 编号（82）
4.0 OB82_RESERVED_1 BYTE 保留

5.0 OB82_IO_FLAG BYTE 输入模块： B#16#54
6.0 OB82_MDL_ADDR INT 其中发生错误的模块的逻辑基址

8.0 OB82_MDL_DEFECT BOOL 模块故障

8.1 OB82_INT_FAULT BOOL 内部错误

8.2 OB82_EXT_FAULT BOOL 外部错误

8.3 OB82_PNT_INFO BOOL 通道错误

8.4 OB82_EXT_VOLTAGE BOOL 缺少外部辅助电源

... 未使用

10.3 OB82_WTCH_DOG_FLT BOOL 时间监视已响应

... 未使用

12.0 OB82_DATE_TIME DATE_AND_TIME 请求 OB 的日期和时间

模块的诊断缓冲区 (S7-300, S7-400)

诊断事件  
模块的诊断缓冲区 多包含 9 个诊断事件，并被组织为环形缓冲区。

如果检测到“进入”（错误）消息，则会将诊断事件写入缓冲区中。 该错误消息可以是消

息错误、同步错误（数据错误、操作员错误），甚至是异步错误（操作错误和诊断错误）。 
由于一个错误原因，可发生几个跟进错误。 离开消息不会在诊断缓冲区中创建任何条目。
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对于每个诊断事件，提供以下各项：

• 状态（始终为进入）

• 内部错误

• 外部错误

• 错误类别

• 错误编号

• 通道编号

• 增量维度编号（发生增量表错误时）

将诊断事件写入诊断缓冲区后，会在分配的所有通道中设置核对信号 DIAG = 1。
使用 ABS_DIAG 指令，可将诊断缓冲区内容作为一个整体传送到数据块（诊断 DB）中，或

通过组态软件的错误评估对话框显示诊断缓冲区内容。 如果读取诊断缓冲区，则模块会设

置核对信号 DIAG = 0。

说明

如果同时从 ABS_DIAG 操作和错误评估对话框读取诊断缓冲区，则程序可能检测不到新诊断

事件。

诊断 DB 的数据和结构 (S7-300, S7-400)

诊断 DB 的数据和结构  

说明

请勿更改未在此表格中列出的任何数据。

下表显示了诊断 DB 的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

0.0 MOD_ADDR INT 0 模块地址

256.0 JOB_ERR INT 0 通信错误的错误编号

258.0 JOBBUSY BOOL FALSE 1 = 作业处于活动状态

258.1 DIAGRD_EN BOOL FALSE 1 = 明确读取诊断缓冲区

260.0 DIAG_CNT INT 0 列表中的有效条目数
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地址 名称 类型 初始值 注释

262.0 DIAG[1] STRUCT   诊断数据 — 新条目

272.0 DIAG[2] STRUCT   诊断数据 — 第二个条目

282.0 DIAG[3] STRUCT   诊断数据 — 第三个条目

292.0 DIAG[4] STRUCT   诊断数据 — 第四个条目

302.0 DIAG[5] STRUCT   诊断数据 — 第五个条目

312.0 DIAG[6] STRUCT   诊断数据 — 第六个条目

322.0 DIAG[7] STRUCT   诊断数据 — 第七个条目

332.0 DIAG[8] STRUCT   诊断数据 — 第八个条目

342.0 DIAG[9] STRUCT   诊断数据 — 第九个条目

下图显示了 DIAG[n] 诊断条目的结构。

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 STATE BOOL FALSE 0 = 离开的事件

1 = 进入的事件

+0.1 INTF BOOL FALSE 1 = 内部错误

+0.2 EXTF BOOL FALSE 1 = 外部错误

+2.0 FCL INT 0 错误类别：

1: 操作错误

2: 操作员错误

4: 数据错误

5: 机器数据错误

6: 增量维度表错误

15: 报警

128: 诊断错误

+4.0 FNO INT 0 错误编号

+6.0 CH_NO INT 0 通道编号 
+8.0 TRG_NO INT 0 增量维度编号
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JOB_ERR 消息列表 (S7-300, S7-400)

JOB_ERR 报警

JOB_ERR
（十六进制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整型）

含义

80A0 32928 -32608 读取模块时得到否定确认。 在读取操作过程中删除了模块，或模块

有故障。

80A1 32929 -32607 写入模块时得到否定确认。 在写入操作过程中删除了模块，或模块

有故障。

80A2 1) 32930 -32606 第 2 层出现协议错误

80A3 1) 32931 -32605 涉及用户接口/用户的协议错误

80A4 1) 32932 -32604 C 总线上的通讯中断

80B0 32944 -32592 数据记录/作业未知。

80B1 32945 -32591 长度规范不正确。 没有为正在使用的模块正确设置通道 DB 中的 
FM_TYPE 参数。

80B2 32946 -32590 配置的插槽尚未分配。

80B3 32947 -32589 实际模块类型与设置的模块类型不同。

80C0 1) 32960 -32576 模块尚未准备好要读取的数据。

80C1 1) 32961 -32575 模块上同名写入作业的数据未准备好。

80C2 1) 32962 -32574 模块当前正在处理可能的 大数目的作业。

80C3 1) 32963 -32573 所需设备（存储器等）当前正在使用中。

80C4 1) 32964 -32572 通信错误

80C5 1) 32965 -32571 分布式 I/O 不可用。

80C6 1) 32966 -32570 优先级等级取消（重启或后台处理）

8522 34082 -31454 通道 DB 或参数 DB 太短。 无法从 DB 读取数据。 （写入作业）

8532 34098 -31438 参数 DB 的 DB 编号过大（写入作业）

853A 34106 -31430 参数 DB 不存在。 （写入作业）

8544 34116 -31420 出现错误后，第 n（n > 1）次读取访问 DB 时发生错误。 （写入作业）

8723 34595 -30941 通道 DB 或参数 DB 太短。 无法在 DB 中写入数据。 （读取作业）

8730 34608 -30928 CPU 中的参数 DB 处于写保护状态。 无法在 DB 中写入数据（读取

作业）。

8732 34610 -30926 参数 DB 的 DB 编号过大（读取作业）
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JOB_ERR
（十六进制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整型）

含义

873A 34618 -30918 参数 DB 不存在。 （读取作业）

8745 34629 -30907 出现错误后，第 n（n > 1）次写入访问 DB 时发生错误。 （读取作业）

1) 错误 80A2 到 80A4 和 80Cx 均为暂时性错误，也就是说，一段时间后它们可自动纠正。

错误类别 (S7-300, S7-400)

操作错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 1：操作错误  
与操作/控制异步检测到操作错误。 除编号为 9 的错误会导致定位关闭外，操作错误均会导

致定位取消。

下表列出了可能的操作错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

1 超出软件限位开关起点 是

原因 实际值处于操作范围之外。

2 超出软件限位开关终点 是

原因 实际值处于操作范围之外。

3 超出运行范围起点 是

原因 超出运行范围限制（运行范围限制的坐标属于运行范围）。

4 超出运行范围终点 是

原因 超出运行范围限制（运行范围限制的坐标也在运行范围内）

5 目标逼近时出现错误 是

原因 在监视时间内未到达目标范围。

6 超出停止范围 是

原因 实际值处于停止范围之外。

7 正反馈 是

原因 在错误方向上，实际值变化超过了停止范围的一半。

8 缺少实际值变更或实际值变更太小 是

原因 无实际值变更或在监视时间内实际值变更与设置方向相悖。

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3329



编号 含义 诊断中断

9 超出目标 (FM 451) 是

原因 “即时设置实际值”时超出目标。

10 超出目标范围 是

原因 目标逼近之后已超出目标范围。

11 切换点切换不正确 是

原因 轴在切换点处来回摆动。

12 切断点切换不正确 是

原因 轴在切断点/返回点之间来回摆动。

13 目标范围的起点切换不正确 是

原因 轴在目标范围内来回摆动。

14 变更超出旋转轴范围的一半 是

原因 速度/频率过大，或出现错误的实际值跳转。

15 变更超出旋转轴范围 是

原因 速度/频率过大，或出现错误的实际值跳转。

16 无法传送增量编号 252 的增量 (FM 451) 是

原因 无法传送此增量。

17 无法逼近增量编号为 252 的增量 (FM 451) 是

原因 当前实际位置与指定增量之间的距离小于切换差程或关断差程。

18 增量编号为 252 的增量不正确 (FM 451) 是

原因 增量处于工作范围之外。

操作员错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 2： 操作员错误  
在用户数据区域内更改控制信号时检测到操作员错误。 操作员错误导致定位关闭。

下表列出了可能的操作员错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

1 不允许的工作模式 否

原因 不支持所选工作模式。
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编号 含义 诊断中断

3 接口作业不被允许 否

原因 在此工作模式下不支持所选信号。

4 工作模式参数不正确 否

原因 • 在“点动”模式下，速度不等于快速运行或慢速运行的速度。

• 在“增量逼近”工作模式下，增量维度是 1 - 100、252、254 或 255 
以外的值

5 启动使能不可用 否

原因 启动时，启动使能不可用。

7 目标/目标范围处于操作范围之外 否

原因 所指定或计算出的目标位于软件限位开关之外。

8 未分配轴参数 否

原因 为轴分配的机器数据不正确或没有为其分配机器数据。

9 轴不同步 否

原因 只有已同步的轴才能使用“增量逼近”模式。

10 无法定位目标/增量距离 否

原因 当前实际位置和指定目标之间的距离小于关断差程。

17 无法执行参考点逼近 否

原因 连接了 SSI 编码器。

18 无法执行相对或绝对增量逼近 否

原因 增量无效。

19 关断差程小于增量编号为 255 的目标范围的一半 否

原因 增量编号为 255 的关断差程小于目标范围的一半。

20 不支持沿指定方向运行 否

原因 到软限位开关的距离不足

数据错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 4：数据错误  
与操作/控制同步检测到操作错误。 数据错误不会导致错误响应。
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下表列出了可能的数据错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

6 指定的增量太大 否

原因 值处于 ±100 m 或 ±1000 m 之外。增量/目标不得大于运行范围。

对于旋转轴，坐标必须大于等于 0，且小于旋转轴的终点值。

10 错误的零点偏移 (FM 451) 否

原因 零点偏移大于 ±100 m 或 ±1000 m。 
零点偏移超出运行范围（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）之

后，会定位软件限位开关。

旋转轴： 零点偏移量大于旋转轴的终点。

11 实际值不正确 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软件限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴终点。

12 参考点不正确 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软件限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴终点。

20 不允许激活机器数据 否

原因 模块上没有新的无错误机器数据。

27 位编码设置未授权 否

原因 此处未使用且未说明的位均不等于 0。
29 不支持的位编码 否

原因 未使用的位（在这种情况下是未写入的位）不为 0。
34 无法取消设置实际值 否

原因 对于 SSI 编码器和线性轴，完成设置后，实际值的位置会处于操作范围之

外。

36 增量编号 255 的切换差程不正确 否

原因 值超出了允许的数值范围 ±100 m 或 ±1000 m。

对于旋转轴，坐标必须大于等于 0，且小于旋转轴的终点值。

37 增量编号为 255 的关断差程不正确 否

原因 值超出了允许的数值范围 ±100 m 或 ±1000 m。

关断差程必须小于切换差程。
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编号 含义 诊断中断

107 未分配轴参数 否

原因 轴上没有机器数据，或者尚未启用轴。

108 轴不同步 否

原因 在轴未同步的情况下，已经触发了“设置实际值”和“即时设置实际值”

作业中的一项。

机器数据错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 5：机器数据错误  
仅在系统数据块 (SDB) 故障时才触发诊断中断。 机器数据错误不会导致错误响应。

下表列出了可能的机器数据错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

5 硬件中断设置错误 是

原因 您尝试选择模块不支持的硬件中断。

6 小沿距不正确 (FM 451) 是

原因 您输入了小于 0 或大于 109 µm 的值来作为边沿至边沿的 小距离。

7 单位系统不正确 是

原因 单位系统的值处于允许范围 1 到 4 和 6 之外。

8 轴类型不正确 是

原因 您未输入 0 或 1 作为轴类型。

9 旋转轴终点不正确 是

原因 旋转轴的终点值超出了有效范围 1 到 109 µm 或 1 到 108 µm（取决于分

辨率）。

10 编码器类型不正确 是

原因 编码器类型的值处于 1 到 4 这一允许范围之外。

11 编码器每转距离不正确 是

原因 编码器每转距离的值处于允许范围 1 到 109 µm（与分辨率无关）之外。

13 编码器每转的增量数不正确（请参见“编码器每转增量 (页 3306)”） 是

14 转数不正确（请参见“编码器转数 (页 3309)”） 是
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编号 含义 诊断中断

15 传输速率不正确 是

原因 为传输速率指定的值处于允许范围 0 到 3 之外。

16 参考点坐标不正确 是

原因 坐标处于范围 -100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m（取决于分辨

率）之外。

线性轴： 坐标处于工作范围之外。 
旋转轴： 坐标大于旋转轴终点或小于 0。

17 绝对编码器调整不正确 是

原因 SSI 浏览器： 绝对编码器调整的值不在编码器范围内： （编码器每转增量 x 
转数 - 1）。

18 参考点逼近的类型不正确 是

原因 您指定的值不是允许的值数量 0、1、2 和 3。
19 计数方向不正确 是

原因 您指定的值不是允许的值数量 0 和 1。
20 无法监视硬件 是

原因 已将参数 DB 中的帧错误监视设置为“FALSE”。
无法通过正在使用的编码器监视丢失的脉冲。 禁用 MON_PULSE 参数。

21 软件限位开关起点不正确 是

原因 线性轴： 软件限位开关起始点超出了运行范围（-100 m 到 +100 m 或 
-1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率）。

线性轴： 软限位开关起始点（包括任何现有零点偏移）小于 -100 m 或 
-1000 m（取决于分辨率）。

22 软件限位开关终点不正确 是

原因 线性轴： 软件限位开关结束点超出了运行范围（-100 m 到 +100 m 或 
-1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率），或者小于软件限位开关起始点。

线性轴： 软限位开关结束点（包括任何现有零点偏移）大于 +100 m 或 
+1000 m（取决于分辨率）。

23 大速度不正确 是

原因 参数 DB 中未列出的数据必须为 0。
24 目标范围不正确 是

原因 线性轴： 范围应在 0 到 100 m 或 0 到 1000 m 之间（取决于分辨率）。

旋转轴： 范围应大于旋转轴终点。
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编号 含义 诊断中断

25 监视时间不正确 是

原因 监视时间的值处于允许范围 0 到 100000 ms 之外。

26 停止范围不正确 是

原因 线性轴： 范围应在 0 到 100 m 或 0 到 1000 m 之间（取决于分辨率）。

旋转轴： 范围应大于旋转轴终点。

127 停止速度不正确 是

原因 停止速度的值处于允许范围 0 到 100000 µm/min 之外。

128 控制模式不正确 是

原因 您为控制模式指定的值处于允许范围 1 到 4 之外。

129 参考点逼近的起始速度不正确 是

原因 您未输入 0 或 1 作为起始速度。

130 正向切换差程不正确 是

原因 线性轴： 范围应在 0 到 100 m 或 0 到 1000 m 之间（取决于分辨率）。

旋转轴： 范围应大于旋转轴终点并小于目标范围的一半。

131 负向切换差程不正确 是

原因 线性轴： 范围应在 0 到 100 m 或 0 到 1000 m 之间（取决于分辨率）。

旋转轴： 范围应大于旋转轴终点并小于目标范围的一半。

132 正向关断差程不正确 是

原因 关断差程大于正向切换差程、小于目标范围的一半，或超出了允许范围 0 
到 100 m 或 0 到 1000 m（取决于分辨率）

133 负向关断差程不正确 是

原因 关断差程大于负向切换差程、小于目标范围的一半，或超出了允许范围 0 
到 100 m 或 0 到 1000 m（取决于分辨率）

200 分辨率不正确 是

原因 指定的分辨率小于 0.1 µm/脉冲或大于 1000 µm/脉冲。

指定的编码器每转距离和编码器每转脉冲数导致分辨率小于 0.1 或大于 
1000。

201 编码器不适合工作范围/旋转轴范围 是

原因 SSI 编码器和旋转轴： 编码器无法精确涵盖旋转轴范围。

线性轴： 编码器至少未涵盖工作范围（包括软件限位开关）。
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增量维度表错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 6： 增量维度表错误  
增量维度表错误不会导致错误响应。

下表列出了可能的增量维度错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

6 在增量表中指定的增量太大 否

原因 值处于 ±100 m 或 ±1000 m 之外。增量/目标不得大于运行范围。

对于旋转轴，坐标必须大于等于 0，且小于旋转轴的终点值。

报警 (S7-300, S7-400)

错误类别 15： 报警  
报警不会导致错误响应。

下表列出了可能的报警及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

1 启动参数分配 否

原因 模块检测到通过系统数据块进行的参数分配。

2 结束参数分配 否

原因 模块已处理通过系统数据块进行的参数分配且没有出错。

11 到切换点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离太短。

12 到返回点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离过短

14 到切断点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离过短

15 到目标范围起点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离过短
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诊断错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 128：诊断错误  
下表列出了可能的诊断错误及其各自的原因、影响和解决方法。

编号 含义 诊断中断

4 缺少外部辅助电源 是

原因 • 外部 24 V 辅助电压未接通或出现故障

• 模块上的保险丝有故障

• 欠压

• 接地断线

• 短路（例如，在编码器连接处）

影响 • 在所有通道上的定位均取消

• 输出关闭

• 缺少编码器电源的辅助电压时，会导致与增量编码器不同步

• 尚未将参数分配到定位模块

• 删除启动使能

解决方法 确保 24 V 连接正确（如果 24 V 连接正确时仍出现错误，则表明模块有故

障）

5 缺少前连接器 (FM 451) 是

原因 未插入定位模块的前连接器

影响 • 无 24 V 外部辅助电源

• 模块未准备就绪

校正 将前连接器插入定位模块

51 已激活时间监视（看门狗） 是

原因 • 定位模块上出现强大干扰

• 定位模块中出现错误

影响 • 模块复位

• 关闭所有输出

• 如果模块复位后未检测到任何模块故障，则模块可以继续运行

• 模块报告对“进入”事件和“离开”事件的监控已过期

校正 • 解决干扰

• 联系相关的销售部门，他们需要了解导致错误的具体原因

• 更换定位模块
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编号 含义 诊断中断

144 编码器断线 是

原因 • 编码器电缆断开或未插入

• 编码器没有交叉信号

• 针脚分配不正确

• 电缆过长

• 编码器信号短路

• 编码器信号沿故障

• 已超出编码器输入的 大输入频率

• 传感器电源故障

影响 • 取消定位

• 输出关闭

• 导致与增量编码器不同步

• 删除启动使能

校正 • 检查编码器电缆

• 遵守编码器规范

• 可通过参数分配对话框暂时隐藏监视，但操作员须承担相应的责任

• 遵守模块的技术规范

145 绝对编码器帧错误 是

原因 定位模块和绝对编码器 (SSI) 之间的帧通信不正确或发生中断：

• 编码器电缆断开或未插入编码器电缆

• 编码器类型不正确

• 编码器设置不正确（可编程编码器）

• 指定的消息长度不正确

• 编码器提供的值不正确（编码器有故障）

• 测量系统电缆上存在干扰

• 所选的传输速率太高

• 编码器的单稳态触发器时间大于 64 µs
影响 • 取消定位

• 输出关闭

• 删除启动使能

校正 • 检查编码器电缆

• 检查编码器

• 检查编码器和定位模块之间的帧通信
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编号 含义 诊断中断

146 增量编码器丢失脉冲 是

原因 • 编码器监视导致脉冲丢失

• 输入的编码器每转增量数不正确

• 编码器有故障： 未返回指定数量的脉冲

• 零标记不正确或无零标记

• 编码器电缆上存在串扰

影响 • 取消定位

• 输出关闭

• 删除启动使能

校正 • 输入正确的编码器每转增量数（编程对话框）

• 检查编码器和编码器电缆

• 遵守屏蔽和接地指示

• 可通过参数分配对话框暂时隐藏监视，但操作员须承担相应的责任

6.3.6 使用 FM 451 (S7-300, S7-400)

6.3.6.1 FM 451 前连接器的端子分配 (S7-300, S7-400)

编码器接口说明 (S7-300, S7-400)

D 型插座的位置 
下图显示了模块上连接器的位置和标志。 您可以将增量编码器或绝对编码器 (SSI) 连接到 D 
型插座。

ENCODER CH3

ENCODER CH2

ENCODER CH1

FM 451

15
8

1
9

15
8

1
9

15
8

1
9

CH = 通道
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编码器接口的分配（CH1、CH2 和 CH3 编码器）  

针脚 名称 增量编码器 (24 V) 增量编码器 (5 V) 绝对编码器

1 A* 编码器信号 A --- ---
2 CLS --- --- SSI 移位时钟

3 /CLS --- --- SSI 移位时钟反转

4 B* 编码器信号 B --- ---
5 24 VDC 传感器电源 传感器电源 传感器电源 
6 5.2 VDC --- 传感器电源 传感器电源 
7 M 机壳接地 机壳接地 机壳接地

8 N* 零标记信号 --- ---
9 RE 电流源/电流阱 1) --- ---
10 N --- 零标记信号 ---
11 /N --- 零标记信号，反转 ---
12 /B --- 编码器信号 B，反转 ---
13 B --- 编码器信号 B ---
14 /A / /DAT --- 编码器信号 A，反转 SSI 数据反转

15 A/DAT --- 编码器信号 A SSI 数据

1) 注： 如果要在串联模式开关（电流源/电流阱）情况下连接第三方增量编码器，则必须执

行以下操作：

• 源型输出： 将 RE (9) 与接地端 (7) 连接。

• 漏型输出： 将 RE (9) 与 +24 V (5) 连接。

前连接器的端子分配 (S7-300, S7-400)

前连接器 
将以下各项连接至 48 针前连接器：

• 分配给通道的数字量输入和输出

• 编码器和数字量输出的电源电压
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前连接器 (X1) 的端子分配  
下表说明 FM 451 的前连接器端子分配。

接线 名称 功能 增量编码器 绝对编码器

1   已分配；包含用于检测插入的前连接器的电缆跳线。

2  
3 1L+ 编码器电源的 24 V 直流辅助电压

4 到 7   未使用

8 1I0 通道 1： 数字量输入 0 参考点开关 未使用

9 1I1 通道 1： 数字量输入 1 换向开关 未使用

10 1I2 通道 1： 数字量输入 2 使能输入

11 1I3 通道 1： 数字量输入 3 该输入用于“即时设置过程值”/长度测量/沿检

测/
增量编号 252 的外部事件

12   未使用

13 2L+ 负载电源的 24 V 直流辅助电压

这两个端子在模块上内部连在一起。14 2L+
15 2I0 通道 2： 数字量输入 0 参考点开关 未使用

16 2I1 通道 2： 数字量输入 1 换向开关 未使用

17 2I2 通道 2： 数字量输入 2 使能输入

18 2I3 通道 2： 数字量输入 3 该输入用于“即时设置过程值”/长度测量/沿检

测/
增量编号 252 的外部事件

19 3I0 通道 3： 数字量输入 0 参考点开关 未使用

20 3I1 通道 3： 数字量输入 1 换向开关 未使用

21 3I2 通道 3： 数字量输入 2 使能输入

22 3I3 通道 3： 数字量输入 3 该输入用于“即时设置过程值”/长度测量/沿检

测/
增量编号 252 的外部事件

23 到 24   未使用

25 3L+ 负载电源的 24 V 直流辅助电压

这两个端子在模块上内部连在一起。26 3L+
27 1Q0 通道 1： 数字量输出 0 
28 1Q1 通道 1： 数字量输出 1 
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接线 名称 功能 增量编码器 绝对编码器

29 1Q2 通道 1： 数字量输出 2 
30 1Q3 通道 1： 数字量输出 3 
31 2Q0 通道 2： 数字量输出 0 
32 2Q1 通道 2： 数字量输出 1 
33 2Q2 通道 2： 数字量输出 2 
34 2Q3 通道 2： 数字量输出 3 
35 到 36   未使用

37 4L+ 负载电源的 24 V 直流辅助电压

这两个端子在模块上内部连在一起。38 4L+
39 3Q0 通道 3： 数字量输出 0 
40 3Q1 通道 3： 数字量输出 1 
41 3Q2 通道 3： 数字量输出 2 
42 3Q3 通道 3： 数字量输出 3 
43 到 47   未使用

48 M 辅助电压 1L+、2L+、3L+ 和 4L+ 的接地端

有关设计和接线的其它信息，请参见定位模块 FM 451 的操作说明 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/1118070)。

编码器电源的辅助电压（1L+，M）

在这里可连接编码器电源的 24 V 直流辅助电压。 该电源的参考电位 (M) 连接至 FM 451 中
负载电源的接地端 (M)。
监视编码器电源的 24 V 直流辅助电压是否出现欠压和断线。

这样便可在编码器接口（D 型子插座编码器 CH1、CH2 和 CH3）处向不同类型的编码器提供 
24 V 直流和 5.2 V 直流电源。

小心

请确保编码器电源 24 V 直流辅助电压（1L+、M）的极性正确。

如果颠倒了编码器电源的 24 V 直流辅助电压的极性，则会损坏模块，并且必须更换模块。
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负载电源的辅助电压（2L+、3L+、4L+、M）

必须将数字量输出负载电源的 24 V DC 辅助电压连接到端子 2L+、3L+、4L+、M。

小心

检查负载电源 24 V 直流辅助电压（2L+、3L+、4L+、M）的极性是否正确。

如果颠倒了负载电源的 24 V 直流辅助电压的极性，则会损坏模块，并且必须更换模块。

24 VDC 的接线信息

接线时，请注意，必须互连端子 1L+ 到 4L+，以确保模块无故障运行。

先将 24 V DC 连接到端子 38，并将端子 37 的辅助电压连接到端子 26。其它端子遵照该步骤。

也可将单独的电压电源连接到接点 1L+（编码器）、2L+（通道 1）、3L+（通道 2）和 4L+
（通道 3）。 确保所有电压电源共用一个地电位。 在这种情况下，负载电源的辅助电压发生

供电故障后，仍会保持轴同步。

负载电源

直流负载电源必须满足下列要求：

仅安全、隔离的超低电压 (≤ 60 VDC) 可用作负载电源。 例如，通过遵守以下规范，可实现

安全隔离

• VDE 0100 Part 410/HD 384-4-41/IEC 364-4-41
（按照保护性的超低电压）和/或

• VDE 0805/EN 60950/IEC 950
（按照安全低电压 SELV）或

• VDE 0106 Part 101。

12 个数字量输入（1I0 到 3I3）
FM 451 的每个通道具有 4 个数字量输入。

您可以将非回跳开关（24 V 电流源）或无触点传感器（2 线或 3 线接近开关）连接到 12 个
数字量输入。

不监视数字量输入是否短路或断线，数字量输入具有到编码器电源接地端的非隔离连接。

一个单独的 LED 指示每个输入的状态。
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12 个数字量输出（1Q0 到 3Q3）
FM 451 的每个通道具有 4 个数字量输出。

可通过数字量输出控制电源装置。 数字量输出的功能取决于控制模式 (页 3391)。
不监视数字量输出是否短路或断线，数字量输入具有到编码器电源接地端的非隔离连接。

相关 LED 指示各输出的状态。

6.3.6.2 FM 451 的功能 (S7-300, S7-400)

功能概述 (S7-300, S7-400)
可通过设置模式、作业或功能开关来定义模块功能。 下表概述了模块功能。

功能 说明

写入和读取机器数据 
(页 3345)

可以使用机器数据来调整定位模块，以适应轴和编码器。

写入和读取增量表 (页 3347) 增量维度用于定义由处于“相对/绝对增量逼近”模式下的定

位模块所控制的目标。

定位操作结束 (页 3349) 通过三种不同的方式实现定位操作的结束： 
• 目标逼近

• 关闭

• 取消

“微动”模式 (页 3356) 在“微动”模式下，可通过按下某个按钮沿一个方向移动驱

动器。

“参考点逼近”模式 
(页 3359)

“参考点逼近”模式可用于基于循环发生的外部事件来同步

轴。

“增量逼近”模式 (页 3366) 在“增量逼近”模式下，定位模块可按以下方式移动驱动器

• 移至绝对目标，

• 沿指定方向相对移动一段增量距离。

“设置实际值”/“即时设置实际

值”/“撤消设置实际值”作业 
(页 3373)

通过“设置实际值”或“即时设置实际值”，可为实际编码

器值分配新坐标。 
 利用“撤消设置值”作业，可复位所有通过“设置实际值”

作业生成的操作范围移动。

“零点偏移”作业 (页 3375) “零点偏移”作业用于在坐标系中将零点移动定义的值。

“设置参考点”作业 
(页 3378)

利用“设置参考点”作业可同步轴。
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功能 说明

“长度测量”/“沿检测”功能开

关 (页 3379)
“长度测量”和“沿检测”可用于确定工件的长度。

“循环运行”功能开关 
(页 3382)

使用“循环运行”可指定通过摩擦连接逼近目标的方向。

“使能输入”功能开关 
(页 3385)

使能输入为外部输入，外部事件可通过它启用定位。

“读取位置数据”作业 
(页 3386)

利用“读取位置数据”作业，可读取当前的增量维度、剩余

距离和速度。

“读取编码器数据”作业 
(页 3387)

利用“读取编码器数据”作业，可读取编码器的当前数据以

及绝对编码器调整的值。

用于定位的核对信号 
(页 3387)

“用于定位的反馈信号”可告知定位的当前状态。

用于诊断的核对信号 
(页 3388)

“用于诊断的核对信号”可告知发生诊断事件。

写入和读取机器数据 (S7-300, S7-400)

写入、启用和读取机器数据   
可以使用机器数据来调整定位模块，以适应轴和编码器。

在操作期间可通过用户程序更改和读取参数。

所有参数都存储在参数 DB 中：

• 机器数据位于参数 DB 中，地址为 4.0 至 116.0。
在相应的通道 DB 中输入参数 DB 编号。

可以使用 DB 编辑器输入参数，也可以轻松地在“驱动器”(Drive)、“轴”(Axis)、“编码

器”(Encoder) 和“增量”(Increments) 对话框中输入参数，然后通过“导出”(Export) 功能将

这些参数写入参数 DB。
可以使用“导入”(Import) 功能将参数从现有参数 DB 导入到对话框中。
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初始参数分配     
如果通道尚未包含任何机器数据，请按以下步骤进行初始参数分配，而无需使用参数分配对

话框：

1. 在参数 DB 中输入新值并保存。

2. 将参数 DB 下载至 CPU。
3. 为作业设置通道 DB 中的以下触发位：

– 写入机器数据 (MDWR_EN = 1)。
4. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 指令。

修改机器数据         
使用用户程序按如下方式更改机器数据：

1. 在参数 DB 中输入新值。

2. 为作业设置通道 DB 中的触发位：

– 写入机器数据 (MDWR_EN = 1)
– 激活机器数据 (MD_EN = 1)

3. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 指令。

如果同时为这些作业置位了触发位，则 ABS_CTRL 指令（或 ABS_CTRL_451）会确保按照正

确的顺序处理作业。

否则，始终以下列顺序更改机器数据：

• 写入机器数据

• 启用机器数据

读取机器数据     
要从通道中读取当前的机器数据，请按如下方式进行操作：

1. 在通道 DB 中置位以下触发位：

– 读取机器数据 (MDRD_EN = 1)
2. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 指令。

当前的机器数据随后会存储在 CPU 的参数 DB 中。
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通道 DB 中使用的数据     

地址 名称 类型 初始值 注释

35.0 MDWR_EN BOOL FALSE 1 = 写入机器数据 
35.1 MD_EN BOOL FALSE 1 = 启用机器数据 
36.5 MDRD_EN BOOL FALSE 1 = 读取机器数据 

说明

如果已更改与同步相关的参数，则在启用机器数据后，模块将对各通道执行以下操作：

• 同步将被删除。

• 功能开关和零点偏移将被复位。

• 先前的所有机器数据和增量维度表都将无效。

与同步有关的参数：

• 轴类型

• 旋转轴终点

• 信号类型

• 编码器每转距离

• 编码器每转增量

• 转数

• 参考点坐标

• 绝对编码器调整

• 参考点逼近的类型

• 计数方向

写入和读取增量维度表 (S7-300, S7-400)

写入和读取增量维度表  
增量维度用于定义由处于“相对/绝对增量逼近”模式下的定位模块所控制的目标。

在操作期间可通过用户程序更改和读取参数。

所有参数都存储在参数 DB 中：

• 增量表位于参数 DB 中，地址为 120.0 至 516.0。
必须在各自相关的通道 DB 中输入参数 DB 的编号。

可使用 DB 编辑器输入参数，也可轻松地使用“增量维度”(Incremental dimensions) 对话框

输入参数，然后通过“导出”(Export) 功能写入参数 DB。
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可以使用“导入”(Import) 功能将位于可用参数 DB 中的参数导入到对话框中。

首次参数分配   
如果通道仍不包含任何增量表，请按如下方式进行首次参数分配（不使用参数分配对话框）：

1. 在参数 DB 中输入新值，然后保存这些新值。

2. 将参数 DB 下载至 CPU。
3. 为作业设置通道 DB 中的触发位：

– 写入增量维度表 1 (TRGL1WR_EN = 1) 和/或写入增量维度表 2 (TRGL2WR_EN = 1)。
4. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 指令。

更改增量表   
使用用户程序按如下方式更改增量表：

1. 在参数 DB 中输入新值。

2. 为作业设置通道 DB 中的触发位：

– 写入增量维度表 1 (TRGL1WR_EN = 1) 和/或写入增量维度表 2 (TRGL2WR_EN = 1)。
3. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 指令。

读取增量表   
要从通道中读取增量表，请按如下方式进行操作：

1. 为作业设置通道 DB 中的触发位：

– 读取增量维度表 1 (TRGL1RD_EN = 1) 和/或写入增量维度表 2 (TRGL2RD_EN = 1)。
2. 在循环用户程序中调用 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 指令。

增量表随后会存储在 CPU 的参数 DB 中。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

35.4 TRGL1WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量表 1 (1 ... 50) 
35.5 TRGL2WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量表 2 (51...100) 
36.6 TRGL1RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取增量表 1 (1...50) 
36.7 TRGL2RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取增量表 2 (51...100) 
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说明

如果与同步相关的参数已更改，则在启用机器数据之后，模块将为各通道执行以下操作：

• 同步将被删除。

• 功能开关和零点偏移将被复位。

• 先前的所有机器数据和增量维度表都将无效。

与同步有关的参数：

• 轴类型

• 旋转轴终点

• 信号类型

• 编码器每转距离

• 编码器每转增量

• 转数

• 参考点坐标

• 绝对编码器调整

• 参考点逼近的类型

• 计数方向

定位操作结束 (S7-300, S7-400)

定义   
定位操作的结束通过核对信号 WORKING = 0 指示。 可以通过三种不同方式结束定位： 
• 目标逼近

• 结束

• 取消
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监视  
以下监视功能对于结束定位操作有效：

• 监视时间

监视时间在切断点处 后一次重新触发，随后在定位结束时失效。 
定位操作必须在此时间内结束。 否则，将关断输出并发出“目标逼近时出错”操作错误

（错误编号 5）。

• 监视目标范围  
FM x51 在每个目标周围设置一个对称范围，从而定义了应用操作的定位精度。 在目标逼

近过程中，轴必须在该范围内达到停止状态。 0 值会在目标逼近过程中关断容错。

• 监视停止速度  
停止速度用于确定驱动器是否在目标范围内达到停止状态。 FM x51 将检查在达到切断点

之后驱动器的实际速度是否小于驱动器的停止速度。

实际速度在目标范围内必须小于停止速度。 否则，FM x51 将报告操作错误“超出目标范

围”（错误编号 10）。

对于每个目标逼近，仅对是否达到停止速度监视一次。

请注意，如果轴以非常缓慢的定位速度移动（每 8 ms 少于 2 个脉冲），则速度可能会暂

时降至用于确定模块速度的停止速度以下。

• 监视稳定范围

定位操作结束后，将监视驱动器以查看其是保持在逼近的目标位置处还是逐渐偏移。

在以下情况下，将监视停止范围

– 在 FM x51 报告核对信号“PR”之后

– 如果超过监视时间

– 如果速度低于停止速度。

如果超出停止范围却未实现有效的运行作业，则 FM x51 将会报告“超出稳定范围”错误

（错误编号 6）。

目标逼近  
在“绝对增量逼近”或“增量逼近”模式下，目标逼近将在达到切断点之后立即开始。 从
此时开始，将关断驱动器，并且 FM x51 将采用监视功能。

根据已参数化的监视，有多种会产生核对信号“PR (POS_RCD)”的不同方案可选。 如果未生成

任何“PR (POS_RCD)”核对信号，则取消定位操作。
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方案 1： 您已按如下方式分配参数：

• 目标范围 (TRG_RANGE) > 0
• 停止速度 (ZSPEED_L) > 0
• 监视时间 (MON_TIME) > 0
当速度低于停止速度并达到目标范围时，会生成 PR。 先达到哪个条件并不重要。

如果实际值未在监视时间内达到目标范围，或者尚未低于停止速度便已超出目标范围，则不

会生成 PR。  
下图显示了当目标范围和停止速度均大于零时在增量逼近模式下的目标逼近。

① 正向切换差程

② 正向关断差程

③ 稳定范围

④ 目标范围

⑤ 已达到停止速度

⑥ 目标范围（达到 Vstill）： 已设置 PR
tM 监视时间

方案 2： 您已按如下方式分配参数：

• 目标范围 (TRG_RANGE) > 0
• 停止速度 (ZSPEED_L) = 0
• 监视时间 (MON_TIME) > 0
达到目标范围时将生成 PR。
如果实际值未在监视时间内达到目标范围，则不会生成 PR。 
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下图显示了当目标范围大于零、停止速度等于零时在增量逼近模式下的目标逼近。

① 正向切换差程

② 正向关断差程

③ 稳定范围

④ 目标范围

⑤ 目标范围（达到 Vstill）： 已设置 PR
tM 监视时间

方案 3： 您已按如下方式分配参数：

• 目标范围 (TRG_RANGE) = 0
• 停止速度 (ZSPEED_L) > 0
• 监视时间 (MON_TIME) > 0
当速度低于停止速度并达到目标时，会生成 PR。
如果实际值未在监视时间内达到目标，或者尚未低于停止速度便已超出目标范围，则不会生

成 PR。
下图显示了当目标范围等于零、停止速度大于零时在增量逼近模式下的目标逼近。
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① 正向切换差程

② 正向关断差程

③ 稳定范围

④ 已达到停止速度

⑤ 已达到目标： 已设置 PR
tM 监视时间

方案 4： 您已按如下方式分配参数：

• 目标范围 (TRG_RANGE) = 0
• 停止速度 (ZSPEED_L) = 0
• 监视时间 (MON_TIME) > 0
达到目标时将生成 PR。
如果实际值未在监视时间内达到目标，则不会生成 PR。 
下图显示了当目标范围和停止速度均等于零时在增量逼近模式下的目标逼近。
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① 正向切换差程

② 正向关断差程

③ 稳定范围

④ 已达到目标： 已设置 PR
tM 监视时间

方案 5： 您已按如下方式分配参数：

• 目标范围 (TRG_RANGE) ≥ 0
• 停止速度 (ZSPEED_L) ≥ 0
• 监视时间 (MON_TIME) = 0
在这种情况下，如果驱动器在目标范围之前达到静止状态，则不会检测到定位操作结束。 不
会生成 PR，并且核对信号 WORKING 保持已设置状态。 只能通过删除驱动使能 (DRV_EN = 0) 
来取消定位操作。

在未指定目标的情况下关闭  
关闭意即： 明确结束定位操作，同时遵照快速运行与慢速运行之间的差程。

在以下情况下将结束定位操作

• FM x51 收到 STOP 信号 (STOP = 1)
• 已结束“点动”和“参考点逼近”工作模式。

• 发生操作错误或“超出目标”操作错误（错误编号 9）。

未设置核对信号“PR (POS_RCD)”。 事件顺序与目标逼近的顺序相似。

下图显示了定位操作的结束。
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① 正向切换差程

② 正向关断差程

③ 目标范围

取消  
关闭意即： 在停止后立即结束定位过程，而不使用快速运行和慢速运行之间的切换差程和

关断差程。 此外，各控制模式的所有相关输出都立即关断，同时：

• 增量 = 实际值

• 剩余距离 = 零
在以下情况下，会取消定位操作

• 使能信号被删除 ((DRV_EN = 0))
• CPU 进入 STOP 模式。

• 发生诊断错误或除“超出目标”操作错误（错误编号 9）之外的所有操作错误

在“增量逼近”模式下，将不会设置核对信号“PR (POS_RCD)”。
如果分配了停止速度，则当速度低于停止速度后，停止状态监视将立即变为活动状态。 如
果尚未分配停止速度，则关断输出后，停止状态监视将立即变为活动状态。

下图显示了定位操作的取消。 
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参数 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

76.0 TRG_RANGE DINT L#1000 目标范围

80.0 MON_TIME DINT L#2000 监视时间

84.0 ZSPEED_R DINT L#1000 稳定范围

88.0 ZSPEED_L DINT L#30000 停止速度

通道 DB 中的核对信号   

地址 名称 类型 初始值 注释

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位操作正在运行

25.7 POS_RCD BOOL FALSE 1 = 位置已到达

“点动”模式 (S7-300, S7-400)

定义   
在“点动”模式下，可通过按下某个按钮沿一个方向移动驱动器。 您必须分别为两个方向

（正向和负向）各安装一个按钮。 您可以将“点动”模式用于同步轴和非同步轴。

如果为非同步轴，则点动是沿指定方向进行定位。

如果是同步轴（线性轴），则点动是根据软件限位开关进行定位操作。

要求   
必须分配轴参数。
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“点动”模式下的事件顺序   
1. 设置“点动”模式 (MODE_IN = 1) 的控制信号。

2. 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

3. 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接线。

4. 输入起始速度。

– 快速运行 (MODE_TYPE = 1)
– 慢速运行 (MODE_TYPE = 0)

5. 设置正向运行或负向运行（DIR_P = 1 或 DIR_M = 1）的控制信号。

6. 调用指令 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451。

下图显示了“点动”模式的示例。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

15.2 DIR_M BOOL FALSE 1 = 负向

15.3 DIR_P BOOL FALSE 1 = 正向

15.7 DRV_EN BOOL FALSE 1 = 开启驱动器使能
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地址 名称 类型 初始值 注释

16.0 MODE_IN BYTE B#16#0 1 = 点动 
17.0 MODE_TYPE BYTE B#16#0 1 = 快速运行

0 = 慢速运行

23.0 ST_ENBLD BOOL FALSE 1 = 已启用启动

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位过程正在运行

23.2 WAIT_EI BOOL FALSE 1 = 轴等待外部使能

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

关闭点动   
在以下情况下，会关闭“点动”模式

• 打开用于点动的按钮（DIR_M = 0 或 DIR_P = 0），

• FM 451 收到 STOP 信号 (STOP = 1)
• 同步线性轴的过程值达到操作范围的限值。 轴只能沿相反方向继续移动。

关闭运行后，可以沿任何方向继续移动。

取消点动   
在以下情况下，会取消“点动”模式 
• 已删除驱动使能信号 (DRV_EN = 0)
• 已超出线性轴的运行范围限制

监视功能   
在“点动”模式下，以下监视功能在定位结束时未激活：

• 监视停止范围

• 监视目标范围

• 监视停止速度

点动不会实现正确定位，在该定位结束时设置“位置已到达”信号。

线性轴的操作范围限制   
对于同步轴和非同步轴而言，“点动”模式的限制有所不同。
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下表列出了针对同步轴和非同步轴的“点动”。

轴未同步 轴已同步

点动时，如果超出运行范围限制，则 
• 过程值显示不再有效。

• 定位过程将中止。

1000 m

 
 指示的过程值不再有效

点动是对与软件限位开关相距整个目标范围的目标进

行定位。

操作范围限制由以下因素决定 
• SEE - ½ 目标范围，针对正向线性轴终点

• SEE + ½ 目标范围，针对正向线性轴终点

如果不预先打开按钮，FM 451 会在与各自软件限位开

关相距半个目标范围的目标点处关闭。 FM 451 会相对

该目标点设置正常关闭所需的所有范围。

 

 
 = 目标位置不能位于其中的操作范围部分

① = 正向切换差程

② = 正向关断差程

③ = 目标范围的一半

“参考点逼近”模式 (S7-300, S7-400)

定义   
“参考点逼近”模式可用于基于循环发生的外部事件来同步轴。   
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要求   
• 具有零标记的增量编码器。

• 必须分配轴参数：

连接 通道 1 通道 2 通道 3
参考点开关  数字量输入 1I0 数字量输入 2I0 数字量输入 3I0

应配备参考点开关，以便驱动器可以在开关范围内安全地从快

速运行减速为慢速运行。

换向开关  数字量输入 1I1 数字量输入 2I1 数字量输入 3I1
分配参数时，请确保沿回动开关的方向分配参考点逼近的起始

方向。 只有这样才能保证始终可以找到参考点开关。

使能输入  数字量输入 1I2 数字量输入 2I2 数字量输入 3I2

“参考点逼近”模式下的事件顺序

必须为每个通道安装正向和负向运行键。

1. 在参数 DB REFPT 处设置参考点坐标的值。

2. 在参数 DB 中输入“参考点逼近”的类型。
可以使用以下选项：

起始方向 引起同步...  
正向 沿正向离开参考点开关后的第一个零标记 REFPT_TYPE = 0
正向 沿负向离开参考点开关后的第一个零标记 REFPT_TYPE = 1
负向 沿正向离开参考点开关后的第一个零标记 REFPT_TYPE = 2
负向 沿负向离开参考点开关后的第一个零标记 REFPT_TYPE = 3

3. 输入起始速度。

– 快速运行 (REFPT_SPD = 0)
– 慢速运行 (REFPT_SPD = 1)

4. 写入和启用机器数据。

5. 设置“参考点逼近”模式 (MODE_IN = 3) 的控制信号。

6. 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

7. 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接线。

8. 设置正向运行或负向运行的控制信号或者启动信号（DIR_P = 1、DIR_M = 1 或 START = 1）
9. 调用指令 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451。
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下表列出了参考点逼近的启动命令。

启动命令 作业 注释

DIR_P 驱动器从正值方向开始。 因此，它将

沿运行范围的终点方向移动。

如果在机器数据中输入了负向，则 
FM 451 会报告操作员错误。 未执行

参考点逼近。

DIR_M 驱动器从负值方向开始。 因此，它将

沿运行范围的起点方向移动。

如果在机器数据中输入了正向，则 
FM 451 会报告操作员错误。 未执行

参考点逼近。

START 驱动器从在机器数据中输入的方向开

始。

 

说明

以下内容适用于旋转轴： 只有旋转轴终点值与编码器每转距离值之间存在整倍数关系时，才

能保证参考点可重现。

下图显示了“参考点逼近”模式的示例。
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* 起始信号通过指令 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 复位。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

15.0 START BOOL FALSE 1 = 开始定位过程

15.2 DIR_M BOOL FALSE 1 = 负向

15.3 DIR_P BOOL FALSE 1 = 正向

15.7 DRV_EN BOOL FALSE 1 = 开启驱动器使能

16.0 MODE_IN BYTE B#16#0 3 = 参考点逼近

23.0 ST_ENBLD BOOL FALSE 1 = 已启用启动

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位过程正在运行

23.2 WAIT_EI BOOL FALSE 1 = 轴等待外部使能

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

3362 编程和操作手册, 11/2022



地址 名称 类型 初始值 注释

25.0 SYNC BOOL FALSE 1 = 轴已同步

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

参数 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

52.0 REFPT_TYPE DINT L#0 参考点逼近的类型

99.0 REFPT_SPD BOOL TRUE 参考点逼近的起始速度

0 = 快速运行

1 = 慢速运行

模式的影响   
• 运行开始后便会取消同步。

• 设置 SYNC 反馈信号后，会将实际位置设置为参考点坐标的值。

• 操作范围基于轴确定。

• 操作范围内的个别点保留其原始值，但位于不同的位置。

取消参考点逼近   
在以下情况下，会取消“参考点逼近”模式 
• 已删除驱动使能信号 (DRV_EN = 0)
• 已超出线性轴的运行范围限制

参考点逼近取决于起始位置   
对于参考点逼近，您必须区分取决于以下项的不同情况

• 参考点逼近开始时驱动器的位置，

• 分配的起始方向，

• 零标记相对参考点开关的分配位置。
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下表列出了 REFPT_TYPE = 0 和 REFPT_TYPE = 1 的情况。 图片也相应适用于 REFPT_TYPE = 2 
和 REFPT_TYPE = 3 的情况。

参考点逼近的条件 参考点逼近的事件顺序

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE = 0)：
• 起始方向为正向。

• 沿正向分配参考点开关的零标记的位置。

 

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE = 1)：
• 起始方向为正向。

• 沿负向分配参考点开关的零标记的位置。

 

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE = 0)：
• 必须沿正向分配起始方向。

• 沿正向分配参考点开关的零标记的位置。

• 回动开关比参考点开关更接近正向。
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参考点逼近的条件 参考点逼近的事件顺序

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE = 1)：
• 起始方向为正向。

• 沿负向分配参考点开关的零标记的位置。

• 参考点逼近的起始位置位于参考点开关上。

 

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE = 0)：
• 起始方向为正向。

• 沿正向分配参考点开关的零标记的位置。

• 回动开关比参考点开关更接近正向。

 

参考点逼近的示例 (REFPT_TYPE=0)：
• 起始方向为正向。

• 沿正向分配参考点开关的零标记的位置。

• 起始速度 = 慢速

 

R = 反向

REF = 参考点开关

UM = 换向开关

N = 编码器的零标记

SYNC = 已达到同步
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“增量逼近”模式 (S7-300, S7-400)

定义     
在“增量逼近”模式下，FM 451 可按以下方式移动驱动器。

• 移至绝对目标，

• 沿指定方向相对移动一段增量距离。

将目标或相对距离指定为 FM 451 的增量维度。 多可在表中输入 100 个同时适用于“相

对增量逼近”模式和“绝对增量逼近”模式的增量维度。 在不考虑增量维度表的情况下，可

使用增量维度 254 (页 3421) 和增量维度 255 (页 3421) 指定距离

利用增量维度 252 (页 3420)， 初可在无目标的情况下沿指定方向移动驱动器（连续运行）。 
发生外部事件时 (xI3)，将定位到编程的目标。

要求   
• 必须分配轴参数。

• 必须对轴进行同步。

• 增量必须可用于模块。

解译增量

FM 451 会根据所选的增量逼近以不同方式来解译规范。

• 绝对增量逼近： 将增量维度解译为绝对目标位置。

 对于旋转轴，不能越过轴的终点。

• 相对增量逼近： 增量维度被解译为与起始位置的距离差。

 对于旋转轴，不能越过轴的终点（允许多转）。

说明

在“相对增量逼近”模式下，仅允许使用正增量。

增量维度由 DIR_P 或 DIR_M 方向规范产生。
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增量维度编号 1 到 100 的“增量逼近”模式顺序    

步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量维度编号 1 到 100
1 设置“绝对增量逼近”模式 

(MODE_IN = 5) 的控制信号。

设置“相对增量逼近”模式 (MODE_IN = 4) 
的控制信号。

2 在表格（TRGL1；TRGL2）中输入增量维度。

3 写入增量维度表 (TRGL1/2WR_EN = 1)。
4 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

5 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接

线。

6 输入增量维度编号 (MODE_TYPE = 1 … 100)。
7 设置控制信号：

• 线性轴：

– START；方向由目标和当前过

程值明确确定。

• 旋转轴：

– START；通过 短路线逼近目

标。

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

设置控制信号：

• 线性轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

• 旋转轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

8 调用指令 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451。
只有未给定任何增量或者将要更改现有增量时，才需要执行第 2 步和第 3 步。

具有增量维度编号 252 的“增量逼近”模式     

步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量维度编号 252
1 设置“绝对增量逼近”模式 

(MODE_IN = 5) 的控制信号。

设置“相对增量逼近”模式 (MODE_IN = 4) 
的控制信号。

2 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

3 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接

线。

4 输入增量维度编号 (MODE_TYPE = 252)。
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步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量维度编号 252
5 输入起始速度。

• 快速运行 (SPEED252 = 1)
• 慢速运行 (SPEED252 = 0)

6 输入增量维度编号 252 的增量维度 (TRG252_254)。
7 设置用于写入增量维度的触发位 (TRG252_254_EN = 1)。
8 设置控制信号：

• 线性轴/旋转轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

9 调用指令 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451。
10 发生外部事件（在数字量输入 xI3 上）时，定位到分配的目标（增量）。

只有在运行期间才可执行步骤 6 和 7 中列出的操作。 在这种情况下，FM 451 模块将控制

一个目标达到指定的增量维度。 该目标位于相应软件限位开关的前面，距软件限位开关的

距离为目标范围的一半。

“增量逼近”模式（增量编号 254）的事件顺序     

步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量编号 254
1 设置“绝对增量逼近”模式 

(MODE_IN = 5) 的控制信号。

设置“相对增量逼近”模式 (MODE_IN = 4) 
的控制信号。

2 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

3 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接

线。

4 输入增量维度编号 (MODE_TYPE = 254)。
5 输入增量维度编号 254 的增量维度 (TRG252_254)。
6 设置用于写入增量维度的触发位 (TRG252_254_EN = 1)。
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步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量编号 254
7 设置控制信号：

• 线性轴：

– START；方向由目标和当前过

程值明确确定。

• 旋转轴：

– START；通过 短路线逼近目

标。

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

设置控制信号：

• 线性轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

• 旋转轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

8 调用指令 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451。

“增量逼近”模式（增量编号 255）的事件顺序     

步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量编号 255
1 设置“绝对增量逼近”模式 

(MODE_IN = 5) 的控制信号。

设置“相对增量逼近”模式 (MODE_IN = 4) 
的控制信号。

2 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

3 设置“不评估使能输入”的功能开关 (EI_OFF = 1)，或为相应通道的使能输入接

线。

4 输入增量维度编号 (MODE_TYPE = 255)。
5 输入增量维度编号 255 的增量维度 (TRG255)。
6 输入增量维度编号 255 的切换差程值 (CHGDIF255)。
7 输入增量维度编号 255 的切换差程值 (CUTDIF255)。
8 设置用于写入增量维度、关断差程和切换差程的触发位 (TRG255_EN = 1)。
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步骤 绝对增量逼近 相对增量逼近

增量编号 255
9 设置控制信号：

• 线性轴：

– START；方向由目标和当前过

程值明确确定。

• 旋转轴：

– START；通过 短路线逼近目

标。

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

设置控制信号：

• 线性轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

• 旋转轴：

– DIR_P；从正向开始

– DIR_M；从负向开始

10 调用指令 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451。

下图显示了“增量逼近”模式的示例。

* 起始信号通过指令 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 复位。
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通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

15.0 START BOOL FALSE 1 = 开始定位

15.2 DIR_M BOOL FALSE 1 = 负向

15.3 DIR_P BOOL FALSE 1 = 正向

15.6 SPEED252 BOOL FALSE 增量编号 252 的增量逼近起始速度

• 0 = 慢速运行

• 1 = 快速运行

15.7 DRV_EN BOOL FALSE 1 = 开启驱动器使能

16.0 MODE_IN BYTE B#16#0 4 = 相对增量逼近

5 = 绝对增量逼近

17.0 MODE_TYPE BYTE B#16#0 增量维度 1 … 100、252、254 或 255
23.0 ST_ENBLD BOOL FALSE 1 = 已启用启动

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位处于激活状态

23.2 WAIT_EI BOOL FALSE 1 = 轴等待外部使能

25.7 POS_RCD BOOL FALSE 1 = 在适当的位置

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

36.2 TRG252_254_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量维度编号 252 或 254 的增量维度

36.3 TRG255_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量编号 255 的增量

35.4 TRGL1WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量维度表 1（增量维度编号 1...50）
35.5 TRGL2WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量维度表 2（增量维度编号 51...100）
96.0 TRG252_254 DINT L#0 写入增量维度编号 252 或 254 的增量维度

100.0 TRG255 DINT L#0 增量编号 255 的增量

104.0 CHGDIF_255 DINT L#0 增量编号 255 的切换差程

108.0 CUTDIF_255 DINT L#0 增量编号 255 的关断差程

参数 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

100.0 CHGDIF_P DINT L#5000 正向切换差程

104.0 CHGDIF_M DINT L#5000 负向切换差程

108.0 CUTDIF_P DINT L#2000 正向关断差程
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地址 名称 类型 初始值 注释

112.0 CUTDIF_M DINT L#2000 负向关断差程

120.0 TRGL1.TRG[1] DINT L#0 增量编号 1  
 
增量表 1

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.
316.0 TRGL1.TRG[50] DINT L#0 增量编号 50
320.0 TRGL2.TRG[51] DINT L#0 增量编号 51  

 
增量表 2

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.
516.0 TRGL2.TRG[100] DINT L#0 增量编号 100

剩余距离  
剩余距离为目标（增量）与过程值之间的差程。 剩余距离为

• 正（尚未到达目标时）

• 负（已超出目标时）。

对于旋转轴，无法使用所显示的剩余距离。

关闭增量逼近   
FM 451 收到 STOP 信号 (STOP = 1) 后，会关闭“增量逼近”模式。

关闭运行后，剩余距离仍存在。

如果满足以下条件，“相对增量逼近”和“增量维度编号 252 的绝对增量逼近”的剩余距

离可以运行到终点 
• 模式未更改，且 
• 增量编号未更改，且 
• 方向未更改，且 
• 剩余距离大于分配的关断差程。

可通过再次启动“相对增量逼近”或“增量维度编号 252 的绝对增量逼近”来行进剩余距离，

而不进行任何更改。
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取消增量逼近   
删除“驱动使能”信号 (DRV_EN = 0) 后，会取消“增量逼近”模式。

删除剩余距离  
您可以通过“删除剩余距离”作业删除任何等待中的剩余距离。

对于“增量维度编号 252 的增量逼近”，“删除剩余距离”后，将以连续运行方式重新启

动运行。

您还可以通过调用其它模式或从其它方向启动模式来删除等待中的剩余距离。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

35.2 DELDIST_EN BOOL FALSE 1 = 删除剩余距离

“设置实际值”/“即时设置实际值”/“撤消设置实际值”作业 (S7-300, S7-400)

定义 
要为当前编码器值分配一个新坐标，请使用“设置实际值”或“即时设置实际值”作业。 操
作范围投影到轴的其它区域。

通过 (ACTnew-ACTcurrent) 确定操作范围的移动情况。

• ACTUALnew 为默认值

• ACTUALcurrent 为执行时的实际值

要求 
• 必须分配轴参数。

• 必须对轴进行同步。

对于“设置实际值”，必须完成定位过程。
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作业顺序 
1. 输入实际值 (ACTnew) 的坐标 AVAL 或 FVAL。

– 线性轴：

必须选择指定的实际值，以便调用作业后软件限位开关仍处于允许的运行范围内。 
由 (ACTnew-ACTcurrent) 产生的移动量必须小于或等于允许的运行范围量（ 大值为 100 
m 或 1000 m）。

– 旋转轴：

定义的实际值的规则：

0 ≤ 实际值 < 旋转轴终点

2. 设置相关触发位（AVAL_EN = 1 或 FVAL_EN = 1）。

“设置实际值”将立即执行。

“即时设置实际值”将在数字量输入 xI3 的下一个上升沿时执行。

通道 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

35.7 AVAL_EN BOOL FALSE 1 = 设置实际值

36.0 FVAL_EN BOOL FALSE 1 = 即时设置实际值

84.0 AVAL DINT L#0 “设置实际值”的坐标

88.0 FVAL DINT L#0 “即时设置实际值”的坐标

作业的影响 
在实例“将实际值设置为 300 mm”中，您可以了解该作业如何将操作范围投影至轴的指定

位置。 其影响如下：

• 根据实际值坐标的值设置实际位置。

• 操作范围可在轴上移动。

• 操作范围内的各点（例如，软件限位开关结束点）保留其原始值，但具有新位置。
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下表列出了通过“设置参考点”在轴操作范围中的移动。

设置实际值 SLS ACT
UAL

SLE

   
 
 
-400

 
 
 
100

 
 
 
400

 
 
-400
  

 
 
300
  

 
 
400
  

撤消作业（“撤消设置实际值”） 
“撤消设置实际值”作业可用来复位由“设置实际值”引起的 新操作范围移动。

一旦启动“即时设置实际值”，则在通过数字量输入 xI3 的上升沿执行前不能再将其删除。 
但是新的“即时设置实际值”能将其覆盖。 这些作业在模块下次启动时将复位。

通道 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

35.3 AVALREM_EN BOOL FALSE 1 = 取消设置实际值

“零点偏移”作业 (S7-300, S7-400)

定义   
“零点偏移”作业用于在坐标系中将零点移动定义的值。

符号决定了在坐标系中的偏移方向。
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确定新坐标

移动后的坐标系的所有值都可根据下面的公式进行计算：

坐标新 = 坐标旧 - (ZPO 新 - ZPO 旧)
ZPO 旧表示现有零点偏移。 
如果调用前未激活任何零点偏移，请将 ZPO 旧设置为 0。
这样可以确定坐标值（例如，软限位开关的坐标值）。

要求  
• 必须已结束定位。

• 必须分配轴参数。

作业顺序  
1. 输入零点偏移的值 ZOFF。

– 线性轴：

必须选择零点偏移，以便在调用作业之后软限位开关仍位于允许的数值范围内。

– 旋转轴：

零点偏移的规则：

零点偏移值 ≤ 旋转轴终点值

2. 设置相关触发位 (ZOFF_EN = 1)。

通道 DB 中使用的数据  

地址 名称 类型 初始值 注释

36.1 ZOFF_EN BOOL FALSE 1 = 设置零点偏移

80.0 ZOFF DINT L#0 零点偏移

作业对线性轴的影响  
通过零点偏移为 -200 mm 的实例，可以了解此作业将如何正向移动坐标系。 其影响如下：

• 操作范围未做物理移动。

• 为各个点（如软件限位开关）分配了新的坐标值。

下表显示了坐标系受“零点偏移”影响而产生的偏移。
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零点偏移 SLS ACTUA
L

SLE

   
 
 
-400

 
 
 
200

 
 
 
400

 
 
 
-200
  

 
 
 
400
  

 
 
 
600
  

作业对旋转轴的影响

通过零点偏移为 -45° 的实例，可以了解此作业将如何旋转坐标系：

下图显示了坐标系受零点偏移影响而产生的旋转。

包括 ZPO 旧 = 0 在内，结果为新值 385°。
由于正向旋转运行到旋转轴终点时实际值从 0 重新开始，因此通过下面的公式计算出的实际

值为 25°：
坐标新 = 坐标旧 - (ZPO 新 - ZPO 旧) - 旋转轴终点

丢失同步  
如果同步由于错误而丢失，或由于“参考点逼近”而复位，则零点偏移将保持激活状态。
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取消作业  
零点偏移为 0 mm 时会复位任何现有的零点偏移。

“设置参考点”作业 (S7-300, S7-400)

定义   
您可以使用“设置参考点”作业来同步轴。 该作业可移动操作范围。 通过“设置实际值”

创建的所有移动都会保留。   
该设置可将操作范围投影到轴上。 因此，可以通过输入不同的值将操作范围移至轴物理区

域内的任何位置。

前提条件   
• 必须已结束定位。

• 必须分配轴参数。

作业顺序   
1. 输入参考点坐标的值 REFPT。

– 线性轴：

参考点坐标不得位于软件限位开关之外。 这同样适用于已移动坐标系中的参考点坐标。

– 旋转轴：

参考点坐标的规则：

0 ≤ 参考点坐标 < 旋转轴终点

2. 设置相关触发位 (REFPT_EN = 1)。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

25.0 SYNC BOOL FALSE 1 = 轴已同步

35.6 REFPT_EN BOOL FALSE 1 = 设置参考点

92.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标
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作业的影响   
在实例“将参考点设置为 400 mm”中，您可以了解该作业如何将操作范围投影至轴的特定

物理位置。 其结果如下：

• 实际位置根据参考点坐标的值设置。

• 操作范围可在轴上移动。

• 个别点（例如，软限位开关终点）保留其原始值，但位于新的位置。

• 设置核对信号中的 SYNC 位。

下表列出了“设置参考点”在轴操作范围中的移动方式。

设置参考点 SLS ACTUA
L

SLE

   
 
 
-400 

 
 
 
200

 
 
 
400

 
 
-400
  

 
 
400
  

 
 
400
  

绝对编码器的特性

该作业是绝对编码器调整 (页 3406)所必需的。

“长度测量”/“沿检测”功能开关 (S7-300, S7-400)

定义   
“长度测量”(length measurement) 和“沿检测”(edge detection) 用于确定工件的长度。
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“长度测量”(length measurement) 或“沿检测”(edge detection) 功能开关已激活并保持激活

状态，直到用户禁用该功能开关或选择其它测量方法。 如果同时选择这两种测量方法，则 
ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 将启用长度测量。

要求     
• 必须已结束定位。

• 必须分配轴参数。

• 必须对轴进行同步。

• 非回跳开关必须连接到输入 xI3。 
• 如果在定位期间选择这些功能开关，则只能通过下一次定位执行“长度测量”和“沿检

测”。

测量顺序     
FM 451 会根据测量类型在不同时期更新模块上的数据。FM 451 会通过反馈接口上的参数

报告每次更新。

下表显示了测量顺序。

顺序 长度测量 沿检测

     

1 设置“长度测量”的功能开关 (MSR_ON = 1)。 在参数 DB 中输入边沿至边沿的 小距离值 
EDGEDIST。 写入并启用机器数据。

2 启动定位操作。 设置“沿检测”功能开关 (EDGE_ON = 1)。 此操

作会设置 MSR_DONE 参数。

3 输入 xI3 处的上升沿会启动长度测量。 启动定位操作。

4 输入 xI3 处的下降沿会停止当前测量。 FM 451 会
更新初始值、结束值和长度数据。

输入 xI3 处的上升沿会启动测量。 经过“ 小沿

距”后，测量有效。 这通过 MSR_DONE = 0 来指

示。 测量结果将会更新并可读出，测量的起始值

也会输入；结束值和长度使用值 -1。
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顺序 长度测量 沿检测

5 设置 MSR_DONE 参数后，FM 451 会报告数据更

新。 该参数表示测量完成。 测量的结果可以读出。

更新后，FM 451 会通过复位 MSR_DONE 参数报

告更改。

6 在 xI3 出现上升沿时启动下一次测量会复位 
MSR_DONE 参数。

输入 xI3 处的下降沿会停止当前测量。 FM 451 会
更新 终测量值和长度值的数据。

7 - 更新后，FM 451 会通过设置 MSR_DONE 参数报

告更改。 测量的结果可以读出。

8 - 在 xI3 出现上升沿时启动下一次测量会复位 
MSR_DONE 参数。

通道 DB 中使用的数据     

地址 名称 类型 初始值 注释

25.1 MSR_DONE BOOL FALSE 1 = 长度测量/沿检测已完成

34.3 EDGE_ON BOOL FALSE 1 = 沿检测启用

34.4 MSR_ON BOOL FALSE 1 = 长度测量启用

35.0 MDWR_EN BOOL FALSE 1 = 写入机器数据 
35.1 MD_EN BOOL FALSE 1 = 启用机器数据

37.0 MSRRD_EN BOOL FALSE 1 = 读取测量值

136.0 BEG_VAL DINT L#0 长度测量/沿检测的起始值

140.0 END_VAL DINT L#0 长度测量/沿检测的结束值

144.0 LEN_VAL DINT L#0 长度

参数 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

4.0 EDGEDIST DINT L#0 沿检测的 小沿距

如果测量操作在该范围内结束，将会放弃测量（BEG_VAL、END_VAL 和 LEN_VAL = ‑1）。
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长度测量的限制条件  
• CPU 程序要求输入 xI3 的关闭沿和开启沿之间有足够长的间隔，以便能够在启动新测量

之前正确评估测量结果。

• 输入 xI3 的上升沿与下降沿之间以及下降沿与下一个上升沿之间的 小间隔必须大于 8 
ms。

错误测量   
如果长度测量/沿检测有错误，FM 451 将返回长度值 -1。 如果存在以下情况，则表明长度

测量有误：

• 对于旋转轴，测量的长度大于 231。

• FM 451 同时检测到开启沿和关闭沿（例如，由于开关回跳）。

“循环运行”功能开关 (S7-300, S7-400)

定义  
通过“循环逼近”您可以指定通过摩擦连接逼近目标的方向。 如果只能在一个方向上确保

电机和轴之间有摩擦连接，则您可以使用循环逼近。

初会超出沿与指定方向相反的方向逼近的目标。 然后，模块会执行反向并以指定方向逼

近目标。

要求   
• 必须分配轴参数。

• 必须对轴进行同步。

• 对于与目标运行方向反向的循环逼近，目标位置 大值为：

– 正向运行

目标 < SLE - ½ 目标范围 - 正向关断差程 - 负向切换差程

– 负向运行

目标 < SLE - ½ 目标范围 + 负向关断差程 + 负向切换差程

• 如果是沿循环逼近的方向逼近目标，则不会执行循环逼近。 在这种情况下，将执行不掉

转方向的增量逼近。

• 必须了解“增量逼近” (页 3366)工作模式的顺序。

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

3382 编程和操作手册, 11/2022



循环逼近的事件顺序   
1. 设置“绝对/相对增量逼近”工作模式 (MODE_IN = 5/4) 的控制信号。

2. 设置驱动使能 (DRV_EN = 1) 的控制信号。

3. 设置“使能输入”(EI_OFF = 1) 功能开关，或为相应通道的使能输入接线。

4. 输入增量维度编号 (MODE_TYPE = 1 … 100, 254, 255)。
5. 设置“循环运行”功能开关 (PLOOP_ON / MLOOP_ON = 1)。
6. 开始增量逼近。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

15.0 START BOOL FALSE 1 = 开始定位

15.2 DIR_M BOOL FALSE 1 = 负向

15.3 DIR_P BOOL FALSE 1 = 正向

15.7 DRV_EN BOOL FALSE 1 = 启用驱动使能

16.0 MODE_IN BYTE B#16#0 4/5 = 相对/绝对增量逼近

17.0 MODE_TYPE BYTE B#16#0 增量维度编号 1 ... 100、254 或 255
34.0 PLOOP_ON BOOL FALSE 1 = 正向循环逼近

34.1 MLOOP_ON BOOL FALSE 1 = 负向循环逼近

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

虚拟目标  
如果开始对目标定位，而该目标位于与指定的循环运行方向相反的方向，则模块将确定该目

标的虚拟目标。 模块将在虚拟目标处执行反向，然后沿正确的方向逼近目标。  
该虚拟目标必须位于各自软限位开关之前至少一半目标范围的位置。
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根据方向确定虚拟目标与已参数化目标之间的距离： 下表列出了对具有循环运行的虚拟目

标位置的计算。  

准则 虚拟目标的位置

参数分配：

正向循环（正向摩擦连接）

和负向逼近。

虚拟目标 (targetf) 具有以下值：

 
targetf = 目标 - 负向关断差程 - 正向切换差程

 

参数分配：

负向循环（负向摩擦连接）

和正向逼近。

虚拟目标 (targetf) 具有以下值：

 
targetf = 目标 + 正向关断差程 + 负向切换差程
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示例

我们可以使用负向循环逼近至 大目标的定位说明虚拟目标的位置。

① 负向切换差程

② 正向关断差程

③ 目标范围的一半

“使能输入”功能开关 (S7-300, S7-400)

定义  
使能输入为外部输入，外部事件可通过它启用定位。

评估使能输入 (EI_OFF = 0) 
必须为通道接线相关的使能输入 (xI2)。
可选择准备开始定位。 通过在使能输入上应用信号“1”，可开始定位，而无论用户程序的程

序顺序如何。 
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下列方法用于评估使能输入：

• 电平控制 (EI_TYPE = 0)
在使能输入上设置信号“1”时，运行开始；而在使能输入上设置信号“0”时，运行结束。

• 沿控制 (EI_TYPE = 1)
在使能输入上检测到上升沿时，运行开始。 该输入上的其它信号特性不再影响已经开始

的运行过程。

不评估使能输入 (EI_OFF = 1)  
如果禁用使能输入评估，则会在检测到起始信号之后，立即启动工作模式。 在这种情况下，

无法准备工作模式并在将来的指定时间将其启动。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

34.2 EI_OFF BOOL FALSE 1 = 不评估使能输入

参数 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

99.1 EI_TYPE BOOL FALSE 0 = 电平控制

1 = 跳沿控制

“读取位置数据”作业 (S7-300, S7-400)

定义 
通过“读取位置数据”作业，您可以读取当时的增量、剩余距离和速度。

作业顺序 
1. 在 DB 通道中设置触发位 (ACTSPD_EN = 1)。
2. 数据将随后存储在通道 DB 中。
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通道 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

37.1 ACTSPD_EN BOOL FALSE 1 = 读取位置数据

112.0 ACTSPD DINT L#0 当前速度

116.0 DIST_TO_GO DINT L#0 剩余距离

120.0 ACT_TRG DINT L#0 当前增量

“读取编码器数据”作业 (S7-300, S7-400)

定义  
利用“读取编码器数据”作业，可读取编码器的当前数据以及绝对编码器调整的值。 

要求   
在执行“设置参考点” (页 3378)作业后，可读取绝对编码器调整 (页 3406)的值。

作业顺序   
1. 在 DB 通道中设置触发位 (ENCVAL_EN = 1)。
2. 数据将存储在通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

37.2 ENCVAL_EN BOOL FALSE 1 = 读取编码器值 
124.0 ENCVAL DINT L#0 实际编码器值（内部表示）

128.0 ZEROVAL DINT L#0 上一个零标记值（内部表示）

132.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

用于定位的核对信号 (S7-300, S7-400)

定义  
“定位的核对信号”可告诉您定位的当前状态。
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顺序   
每次调用 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 指令时，都会将数据存储到通道 DB 中。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

23.0 ST_ENBLD BOOL FALSE 1 = 已启用启动

23.1 WORKING BOOL FALSE 1 = 定位处于激活状态

23.2 WAIT_EI BOOL FALSE 1 = 轴等待外部使能

23.4 SPEED_OUT BOOL FALSE 0 = 慢速运行

1 = 快速运行

23.5 ZSPEED BOOL FALSE 1 = 轴位于停止状态范围内

23.6 CUTOFF BOOL FALSE 1 = 轴位于关断范围内

23.7 CHGOVER BOOL FALSE 1 = 轴位于切换范围内

24.0 MODE_OUT BYTE B#16#0 活动的工作模式 
25.2 GO_M BOOL FALSE 1 = 轴沿负向移动

25.3 GO_P BOOL FALSE 1 = 轴沿正向移动

25.5 FVAL_DONE BOOL FALSE 1 = 即时设置过程值已完成

25.7 POS_RCD BOOL FALSE 1 = 在适当的位置

26.0 ACT_POS DINT L#0 当前过程值（轴的当前位置）

查询诊断的核对信号 (S7-300, S7-400)

定义  
“诊断的核对信号”可告诉您发生诊断事件。 

顺序   
1. 如果模块在诊断缓冲区中输入新事件，则它会在反馈接口的所有通道中置位 DIAG 位。 错误 

(页 3436)事件将记录在诊断缓冲区中。 删除诊断缓冲区后，也会置位 DIAG 位。

2. 如果无法调用工作模式或控制已激活的工作模式，或者错误执行了该操作，则模块会在反馈
接口中设置 OT_ERR 操作员错误。 然后导致错误的原因将被输入到诊断缓冲区中。 存在操作
员错误时，您既不能启动新的工作模式也不能继续执行暂停的工作模式。 通过 OT_ERR_A = 1 
确认现有操作错误。
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3. 模块在写入作业中检测到错误数据时，会在反馈接口中置位 DATA_ERR 位。 然后导致错误的
原因将被输入到诊断缓冲区中。

4. 将核对信号存储在通道 DB 中。

5. 读取诊断缓冲区时，模块会在所有通道中将 DIAG 位复位为 0。

通道 DB 中使用的数据   

地址 名称 类型 初始值 注释

22.2 DIAG BOOL FALSE 1 = 删除诊断缓冲区

22.3 OT_ERR BOOL FALSE 1 = 操作员错误

22.4 DATA_ERR BOOL FALSE 1 = 数据错误

6.3.6.3 组态 FM 451 (S7-300, S7-400)

6.3.6.4 FM 451 的参数分配 (S7-300, S7-400)

指定通道 (S7-300, S7-400)

选择单位系统 (S7-300, S7-400)

选择单位系统  
对于数据的输入和输出，可从以下单位系统中进行选择：

• 毫米（默认设置）

• 英寸

• 度

说明

如果更改“指定通道”(Specify channels) 画面中的单位系统，则值将会转换为新系统。 这可

能会导致舍入错误。

如果通过机器数据更改单位系统，则这些值不会自动转换。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

8.0 UNITS DINT L#1 单位系统

有效值：

• 1 = 10-3 mm
• 2 = 10-4 英寸

• 3 = 10-4 度
• 4 = 10-2 度
• 6 = 10-3 度

在线帮助中的标准单位系统

为指定 小值和 大值，我们使用毫米单位系统。 要以其它单位系统定义限制值，请按如

下所示转换值：

转换方向 计算

mm → 英寸 限制值（英寸）= 限制值（毫米）x 0.1 1)

mm → 度 10-4（保留 4 位小数） 限制值（度） = 限制值 (mm) x 0.1
限制值（度） = 限制值 (mm) x 1
限制值（度） = 限制值 (mm) x 10

10-3（保留 3 位小数）

10-2（保留 2 位小数）

英寸 → 度 限制值（度） = 限制值（英寸）。

1) 设置为 大值时，小数位数影响小数点前的位数。 在英寸测量系统中，使用 4 个小数位，因

此，可以输入的 大值是 100,000.0000 英寸。 在毫米测量系统中，使用 3 个小数位，因此，

可以输入的 大值是 1,000,000.000 毫米。

增量与单位系统之间的联系

所连接编码器的编码器信号将由模块进行评估，然后转换为当前的单位系统。 分辨率 
(页 3414)用于转换。

如果定位模块

• 已对 10 个增量进行计数，并且

• 已在编码器数据中分配了每增量 100 µm 的分辨率，

这意味着轴将会移动 1 mm。
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复制通道 (S7-300, S7-400)

复制通道

可以将一个通道的参数复制到另一个通道。 
1. 选择要复制其参数的通道（源通道）。

2. 选择要将参数复制到其中的通道（目标通道）。

3. 按下“复制”(Copy) 按钮。

通道 n 驱动器 (S7-300, S7-400)

选择控制模式 (S7-300, S7-400)

控制模式概述 (S7-300, S7-400)

概述   
控制模式指定如何通过电源模块通道的四个数字量输出端 (Q) 操作电机。 定位模块的每个

通道都有 4 种控制模式：

• 控制模式 1 (页 3392)
• 控制模式 2 (页 3393)
• 控制模式 3 (页 3394)
• 控制模式 4 (页 3395)
下表列出了每种控制模式的 4 个数字量输出状态，x 代表通道 1、通道 2 和通道 3。

  快速运行 慢速运行 PR
到达停止位置方向 + 方向 - 方向 + 方向 -

控制模式 1
xQ0 1 1 0 0 -
xQ1 0 0 1 1 -
xQ2 1 0 1 0 -
xQ3 0 1 0 1 -
控制模式 2
xQ0 1 1 0 0 0
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  快速运行 慢速运行 PR
到达停止位置方向 + 方向 - 方向 + 方向 -

xQ1 0 0 0 0 1
xQ2 1 0 1 0 0
xQ3 0 1 0 1 0
控制模式 3
xQ0 1 1 0 0 -
xQ1 1 1 1 1 -
xQ2 1 0 1 0 -
xQ3 0 1 0 1 -
控制模式 4
xQ0 1 0 0 0 -
xQ1 1 0 1 0 -
xQ2 0 1 0 0 -
xQ3 0 1 0 1 -

控制模式 1 (S7-300, S7-400)

控制模式 1   
以下设置适用于控制模式 1（x 代表通道 n）：

• xQ0： 快速运行

• xQ1：慢速运行

• xQ2：正向运行

• xQ3：负向运行

下图显示了控制模式 1 下的数字量输出的功能。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

92.0 CTRL_TYPE DINT L#1 1 = 控制模式 1

控制模式 2 (S7-300, S7-400)

控制模式 2   
以下设置适用于控制模式 2（x 代表通道 n）：

• xQ0： 快速/慢速运行

• xQ1：位置已到达

• xQ2：正向运行

• xQ3：负向运行

下图显示了控制模式 2 下的数字量输出的功能。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

92.0 CTRL_TYPE DINT L#1 2 = 控制模式 2

控制模式 3 (S7-300, S7-400)

控制模式 3   
以下设置适用于控制模式 3（x 代表通道 n）：

• xQ0： 快速运行

• xQ1：慢速运行

• xQ2：正向运行

• xQ3：负向运行

下图显示了控制模式 3 下的数字量输出的功能。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

92.0 CTRL_TYPE DINT L#1 3 = 控制模式 3

控制模式 4 (S7-300, S7-400)

控制模式 4   
以下设置适用于控制模式 4（x 代表通道 n）：

• xQ0： 正向快速运行

• xQ1：正向慢速运行

• xQ2：负向快速运行

• xQ3：负向慢速运行

下图显示了控制模式 4 下的数字量输出的功能。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

92.0 CTRL_TYPE DINT L#1 4 = 控制模式 4

指定切换差程 (S7-300, S7-400)

切换差程   
切换差程定义距目标的距离，驱动器在该目标处从快速进给切换到慢速进给。

指定值适用于定位模块逼近的所有目标。 增量维度 255 的增量逼近除外。 针对此情况，需

要指定特殊切换差程。

切换差程的规则

• 无需在目标周围对称排列正向切换差程和负向切换差程。 值可以不同。

• 切换差程必须大于关断差程。

• 切换差程必须在操作范围内。

• 切换差程必须小于旋转轴终点。

• 在切换点和关断点之间选择足够的距离，以确保驱动器可以安全地从快速运行切换为慢

速运行。

• 必须以至少 8 ms 的时间间隔分隔切换点和关断点。
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下图显示了目标周围切换区域的位置。

① 操作范围 ⑦ 目标范围

②
③

正/负向切换差程 ⑧ 切换点

④
⑤

正/负向关断差程 ⑨ 关断点

⑥ 停止范围    

有关范围安排的详细信息，请参见“定位模块的范围和切换点”。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

100.0
104.0

CHGDIF_P
CHGDIF_M

DINT
DINT

L#5000
L#5000

正向切换差程

负向切换差程

有效取值范围：

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/
脉冲）

• 1 µm 至 100,000,000 µm（分辨率 <1 µm/脉
冲）

指定关断差程 (S7-300, S7-400)

关断差程   
“关断差程”定义到目标的距离，驱动器（慢速运行）在该目标处被关闭。 然后，定位模块

会从此点以后采用监视功能。

指定值适用于定位模块逼近的所有目标。 增量维度 255 的增量逼近除外。 为此，需要指定

特殊关断差程。
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关断差程的规则

• 无需在目标周围对称排列正向关断差程和负向关断差程。 值可以不同。

• 关断差程必须大于半个目标范围。

• 在关断点和目标之间选择适当距离，以确保驱动器可以停止在目标范围内。

• 必须以至少 8 ms 的时间间隔彼此分隔关断点和目标范围起点。

下图显示了目标周围切换区域的位置。

① 操作范围 ⑦ 目标范围

②
③

正/负向切换差程 ⑧ 切换点

④
⑤

正/负向关断差程 ⑨ 关断点

⑥ 停止范围    

有关范围安排的详细信息，请参见“定位模块的范围和切换点”。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

108.0
112.0

CUTDIF_P
CUTDIF_M

DINT
DINT

L#2000
L#2000

正向关断差程 
负向关断差程 
有效取值范围：

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/
脉冲）

• 1 µm 至 100,000,000 µm（分辨率 <1 µm/脉
冲）
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指定目标逼近 (S7-300, S7-400)

指定目标范围 (S7-300, S7-400)

目标范围   
定位模块在每个目标周围设置一个对称范围（即目标范围）。 实际值必须位于具有目标逼

近的此范围内。

将值设定为“0”会在目标逼近过程中关断容错。 达到目标时的速度必须小于分配的停止速度 
(页 3401)参数值。

目标范围的规则

• 目标范围对称地位于目标周围。

• 将值设定为“0”会关断对目标范围的监视。

下图显示了目标周围的范围位置。

① 操作范围 ⑦ 目标范围

②
③

正/负向切换差程 ⑧ 切换点

④
⑤

正/负向关断差程 ⑨ 关断点

⑥ 停止范围    

有关目标逼近的更多信息，请参见“定位模块的范围和切换点”和“定位操作结束 
(页 3349)”。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

76.0 TRG_RANGE DINT L#1000 目标范围

有效取值范围：

• 0 = 无监视

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/
脉冲）

• 1 µm 至 100,000,000 µm（分辨率 <1 µm/脉
冲）

指定监视时间 (S7-300, S7-400)

监视时间   
模块会在监视时间内监视以下情况：

• 轴到关断点之前的移动。

监视开始时间以定位开始时间为准，并在每次运行方向中的实际值更改时重新触发。

在监视时间内，实际值必须已经更改了至少一个增量（分辨率的距离）。

• 目标逼近。

达到关断差程后，将会 后一次重新触发监视时间。

必须在监视时间内达到目标范围。

有关目标逼近的更多信息，请参见“定位操作结束 (页 3349)”。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

80.0 MON_TIME DINT L#2000 监视时间

有效取值范围：

• 0 = 无监视

• 1 至 100 000 ms
实际监视时间

可以为监视时间指定取值范围内的所有值。 模块会将指定的时间舍入为 8 ms（模块周期）的倍数。
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指定停止范围 (S7-300, S7-400)

停止范围   
停止范围对称地位于各自目标周围。 在该范围内，执行监视以确定驱动器是停留在逼近的

目标位置还是偏离该位置。 定位模块报告“位置已到达”后开始监视。

如果超出停止范围却未实现有效的运行作业，定位模块将会报告错误。

停止范围的规则

• 停止范围对称地位于各自目标周围。

（目标 – ½ × 停止范围）≤ 目标 ≤（目标 + ½ × 停止范围）

• 停止范围必须大于或等于目标范围。

• 停止范围的坐标值必须在操作范围内。

• 设置“0”将禁用停止监视功能。

有关目标逼近的更多信息，请参见“定位模块的范围和切换点”和“定位操作结束 
(页 3349)”。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

84.0 ZSPEED_R DINT L#1000 停止范围

有效取值范围：

• 0 = 无监视

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/
脉冲）

• 1 µm 至 100,000,000 µm（分辨率 <1 µm/脉
冲）

指定停止速度 (S7-300, S7-400)

停止速度

停止速度充当参考速度。 定位操作期间，如果实际速度达到停止速度且驱动器位于目标范

围内，则会设置“位置已到达”(PR)。 因此定位操作成功完成。
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停止速度的值减小时定位精度会增加。 
设置“0”将禁用停止监视功能。

有关目标逼近的更多信息，请参见“定位操作结束 (页 3349)”。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

88.0 ZSPEED_L DINT L#30000 停止速度

有效取值范围：

• 0 = 无监视

• 1 µm/min 至 100 000 µm/min

通道 n 轴 (S7-300, S7-400)

指定轴类型 (S7-300, S7-400)

选择轴类型 (S7-300, S7-400)

轴类型   
定位模块可以控制以下轴类型：

• 线性轴

线性轴是具有有限的物理运行范围的轴。

• 旋转轴

旋转轴是运行范围不受机械停止限制的轴。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

12.0 AXIS_TYPE DINT L#0 轴类型

有效值：

• 线性轴 = 0
• 旋转轴 = 1

指定软件限位开关 (S7-300, S7-400)

软件限位开关   
软件限位开关仅适用于线性轴。

操作范围是软件限位开关限制的范围。

软件限位开关起点必须始终小于软件限位开关终点。

对轴进行同步后，监视软件限位开关。

• 使用增量编码器时：

轴的同步由参考点逼近或通过设置参考点实现。

• 使用绝对编码器 (SSI) 时：

模块接收到相关通道的完整无错帧后，对轴进行同步。

绝对编码器必须至少涵盖操作范围（包括软件限位开关）。

操作范围、编码器范围和运行范围之间的关系

• 操作范围是利用软件限位开关为作业指定的范围。

• 编码器范围是编码器明确涵盖的范围。 对于线性轴，模块将在操作范围内对称地分配编

码器范围。 也就是说，模块将移动编码器范围，以使软件限位开关和编码器范围终点之

间的距离相等（见下图）。

• 此运行范围代表定位模块能够处理的值范围。 运行范围取决于分辨率。

下图显示了软件限位开关、操作范围、编码器范围和运行范围之间的关系。
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

64.0
68.0

SSW_STRT
SSW_END

DINT
DINT

L#-100000000
L#100000000

软件限位开关起点 
软件限位开关终点 
有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 1,000,000,000 µm
（分辨率 ≥ 1 µm/脉冲）

• -100,000,000 µm 至 100,000,000 µm（分辨

率 < 1 µm/脉冲）

指定旋转轴终点 (S7-300, S7-400)

旋转轴终点   
“旋转轴终点”值为实际值可达到的理论 大值。 但是，决不会显示理论 大值，因为它实

际上将同一位置标识为旋转轴的起点 (0)。
将为旋转轴显示的 大值具有以下值： 
旋转轴终点 [µm] - 分辨率 [µm/脉冲] x 1 [脉冲] 
示例：  旋转轴终点 1000 mm，分辨率 1000 µm/脉冲

显示将在以下情况下跳转：

• 999 mm 至 0 mm（正向旋转）

• 0 mm 至 999 mm（负向旋转）

具有绝对编码器的旋转轴

具有绝对编码器的旋转轴的旋转轴范围（0 到旋转轴终点）必须与绝对编码器的编码器范围

完全一致：

旋转轴终点 [µm] = 编码器转数 x 编码器每转距离 [µm]
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

16.0 ENDROTAX DINT L#100000 旋转轴终点

有效取值范围：

• 1 µm 至 1,000,000,000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/
脉冲）

• 1 µm 至 100,000,000 µm（分辨率 <1 µm/脉
冲）

指定参考点逼近 (S7-300, S7-400)

选择参考点逼近的类型 (S7-300, S7-400)

参考点逼近的类型   
可以使用“参考点逼近的类型”确定轴同步的条件。

• 第一个规范定义参考点逼近的开始方向。

• 就参考点开关而言，第二个规范定义零标记的位置（可促成同步）。

有关详细信息，请参见“参考点逼近”工作模式 (页 3359)。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

52.0 REFPT_TYPE DINT L#0 参考点逼近的类型

有效值：

• 0 = 正，正向参考点开关

• 1 = 正，负向参考点开关

• 2 = 负，正向参考点开关

• 3 = 负，负向参考点开关
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指定参考点坐标 (S7-300, S7-400)

参考点坐标   
• 增量编码器：

“参考点逼近”模式需要参考点坐标。 如果在写入并激活机器数据后轴并未同步，则会将

实际值设置为参考点坐标值。

• 绝对编码器 (SSI)
您需要用到参考点坐标以对编码器进行机械调整。

有关详细信息，请参见绝对编码器调整 (页 3406)的说明，其中介绍了绝对编码器调整与

其它数据的交互。

参考点坐标的值必须位于操作范围内：

• 线性轴

包括软件限位开关。

• 旋转轴

大于等于 0，且小于“旋转轴终点”值（0 ≤ 参考点坐标 < 旋转轴终点）。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 1,000,000,000 µm
（分辨率 ≥ 1 µm/脉冲）

• -100,000,000 µm 至 100,000,000 µm（分辨

率 < 1 µm/脉冲）

指定绝对编码器调整 (S7-300, S7-400)

确定绝对编码器调整 (S7-300, S7-400)

绝对编码器调整   
仅绝对编码器需要绝对编码器调整。 
绝对编码器调整和参考点坐标将编码器的取值范围明确地映射到轴坐标系。
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有关详细信息，请参见“绝对编码器调整过程 (页 3407)”及示例 (页 3408)。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 REFPT DINT L#0 参考点坐标

有效取值范围：

• -1,000,000,000 µm 至 1,000,000,000 µm
（分辨率 ≥ 1 µm/脉冲）

• -100,000,000 µm 至 100,000,000 µm（分辨

率 < 1 µm/脉冲）

48.0 ENC_ADJ DINT L#0 绝对编码器调整

有效取值范围：

• 0 至 (225 - 1)

绝对编码器调整过程 (S7-300, S7-400)

确定正确的绝对编码器调整  
初始参数分配后，必须采取更多步骤以确保在编码器和坐标系之间创建正确的关系。 下面

这一部分所示的步骤基于参数分配对话框的使用。 
1. 将轴运行至已分配唯一坐标的已定义、可重现点。

例如，它可以是“软件限位开关终点”。

2. 通过第 1 步中所定义点的坐标调用“设置参考点 (页 3378)”作业。
定位模块现在将确定 DB 通道中输入的参考点坐标（通道 DB 中的 REFPT）的编码器值，这就
是所谓的绝对编码器调整。 可通过“读取编码器数据 (页 3387)”作业读取该值。

3. 输入在“绝对编码器调整”(absolute encoder adjustment) 字段中读取的值。

4. 使用导出功能将您的参数分配保存到相应的参数 DB 中。

5. 将 HWCN 中的数据下载至 CPU。
6. 重启 CPU（冷启动）以应用数据。

说明

您只需在调试过程中执行一次调整。 组态后，一旦在启动之后收到完整、无错的编码器消

息帧，就将在启动过程中同步定位模块。
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否则： 以机械方式调整编码器  
可按如下方式在坐标系与编码器之间建立正确的关系：

1. 将轴移至已分配唯一坐标的已定义、可重现点。
例如，它可以是“软件限位开关起点”。

2. 将此坐标值作为“参考点坐标”输入到机器数据中。

3. 可通过“读取编码器数据 (页 3387)”作业读取在此位置显示的编码器值。

4. 将该值作为“绝对编码器调整”输入到机器数据中。

分配参数后，将始终显示正确的实际值。

如果不执行步骤 3 和步骤 4，也可以利用“复位”（如可用）将编码器设置为零。 然后，将值

“0”作为绝对编码器调整输入到机器数据中。

绝对编码器调整实例 (S7-300, S7-400)

绝对编码器调整实例  
该实例将假设条件成立：

• 参考点坐标 = -125 mm
• SSW_STRT = -1000 mm 到 SSW_END = 1000 mm 的操作范围

• 绝对编码器调整 = 0
• 编码器范围 = 2048 增量（分辨率为 1 mm/脉冲）

• 无法精确地以机械方式调整所使用的绝对编码器，也不能明确地设置编码器值。

下图显示了绝对编码器调整的一个示例。
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1) 编码器值的坐标系的分配（基于绝对编码器调整）。 编码器值 0 与实际值 -125 相对应。

2) 编码器的所需坐标系分配。 在该位置，坐标应为 -125。

与“设置参考点”一致的结果

“设置参考点”后，关系看起来如下所示：

将轴上的参考点坐标 (-125) 分配给通过绝对编码器调整确定的编码器值 (1798)。 此分配如

下图所示。

编码器可提供 2048 个唯一值。 操作范围由软件限位开关定义。 不过，由于所选分辨率为 
1 mm/脉冲，因此编码器涵盖的操作范围可能比软件限位开关所设置的操作范围大。

通过设置的分辨率，操作范围已涵盖 2001 个值。 因此，在本实例中，有 47 个脉冲“保留”，

并且它们对称地分布在操作范围周围。
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选择起始速度 (S7-300, S7-400)

参考点逼近的起始速度   
您可以使用该数据选择参考点逼近的起始速度。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

99.0 REFPT_SPD BOOL TRUE 参考点逼近的起始速度

有效值：

• 0 = 快速运行

• 1 = 慢速运行

指定边沿至边沿的 小距离 (S7-300, S7-400)

小沿距   
利用机器数据“边沿至边沿的 小距离”，在通过沿检测功能检测到测量开始后可定义一个

范围。 如果测量操作在该范围内结束，将会放弃测量。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

4.0 EDGEDIST DINT L#0 小沿距

有效取值范围：

• 0 至 1 000 000 000 µm（分辨率 ≥ 1 µm/脉冲）

• 0 至 100,000,000 µm（分辨率 < 1 µm/脉冲）

通道 n 编码器 (S7-300, S7-400)

选择信号类型 (S7-300, S7-400)

信号类型  
编码器向模块提供距离信息。 然后，模块会评估该信息，并使用分辨率将其转换为实际值。
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可以选择以下其中一种编码器的信号类型：

• 5 V 增量编码器

选择信号类型“5 V 差分信号”可使用具有差分信号 A、/A，B、/B 和 N、/N 的 5 V 增量编

码器。

• 24 V 增量编码器

选择信号类型“24 V 跟踪 A+B 相移”可使用具有信号 A*、B* 和 N* 的 24 V 增量编码器。

• 绝对编码器 (SSI)
如果使用带有串行接口的绝对编码器，则选择“SSI 绝对”信号类型。

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

20.0 ENC_TYPE DINT L#1 信号类型

有效值：

• 1 = 5 V 差分信号

• 2 = 24 V 跟踪 A+B 相移

• 3 = SSI 13 位帧长度 1)

• 4 = SSI 25 位帧长度 1)

• 5 = SSI 14 位帧长度 1)

• 6 = SSI 15 位帧长度 1)

• 7 = SSI 16 位帧长度 1)

• :
• :
• 14 = SSI 23 位帧长度 1)

• 15 = SSI 24 位帧长度 1)

1) 在“SSI”对话框中选择帧长度。

选择计数方向 (S7-300, S7-400)

计数方向 
您可以使用“计数方向”机器数据将位置测量的方向调整为轴的移动方向。 还必须考虑所

有传动元件（例如，联接器和齿轮）的旋转方向。 
• 正常 = 增量计数脉冲（增量编码器）或编码器值（绝对编码器）表示增加实际位置值

• 反向 = 增量计数脉冲（增量编码器）或编码器值（绝对编码器）表示减少实际位置值
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参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

59.0 CNT_DIR BOOL FALSE 计数方向

有效值：

• 0 = 正常

• 1 = 反向

指定分辨率 (S7-300, S7-400)

指定编码器每转距离 (S7-300, S7-400)

编码器每转距离  
您可以使用“编码器每转距离”机器数据，将编码器每旋转一次驱动系统所应覆盖的距离告

知定位模块。

“编码器每转距离”值取决于轴的结构以及编码器的安装方式。 必须考虑所有传送元件，如

离合器或变速箱。 下图显示了安装方式不同的两个编码器的示例。

“编码器每转距离”和“编码器每转增量”机器数据之间的关系在分辨率 (页 3414)下加以说

明。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

24.0 DISP_REV DINT L#80000 编码器每转距离

有效取值范围：

• 1 µm 至 1 000 000 000 µm
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指定编码器每转增量 (S7-300, S7-400)

编码器每转增量  
“编码器每转增量”机器数据表示编码器每旋转一次时的增量数目。 定位模块将根据该值和

“编码器每转距离”机器数据来计算分辨率 (页 3414)。
增量编码器 
可输入取值范围内的任意值。 模块会评估增量四次。

绝对编码器 
对于限值，您必须对各个编码器模型加以区分。 只允许将 2 的幂次值作为输入值。

• 具有 13 位帧长度的单匝编码器（转数 = 1）：

– 小值 = 4
– 大值 = 8192

• 具有 25 位消息帧长度的多匝编码器（转数 > 1）：

– 小值 = 4
– 大值 = 8192

• 具有 25 位帧长度的单匝编码器（转数 = 1）：

– 小值 = 4
– 大值 = 225

按如下方式将线性转换组态为多匝编码器：

• 编码器每转增量 = 8192
• 转数 x 8192 ≥ 线性转换中的步进数

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

32.0 INC_REV DINT L#500 编码器每转增量

有效取值范围：

• 1 至 225
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分辨率 (S7-300, S7-400)

分辨率

分辨率表示对应于一个脉冲的运行距离。 它是一种定位精度衡量标准，同时还可确定定位

模块的 大可能运行范围。

可按下表所示方式计算分辨率 (RES)：

  增量编码器 绝对编码器

输入值 • 编码器每转距离

• 编码器每转增量：

– 四重评估

– 1 个增量 = 4 个脉冲

• 编码器每转距离

• 编码器每转增量：

– 1 个增量 = 1 个脉冲

计算

说明

所有位置信息都舍入至分辨率的整倍数。 这样便可将输入的值与使用的值加以区分。

分辨率的取值范围  
所选单位系统决定分辨率的取值范围：

单位系统 信息的单位 分辨率的取值范围

mm 10-3 mm 0.1 × 10-3 … 1000 × 10-3 mm/脉冲

英寸 10-4 英寸 0.1 × 10-4 … 1000 × 10-4 英寸/脉冲

度 10-4 度
10-3 度
10-2 度

0.1 × 10-4 … 1000 × 10-4 度/脉冲

0.1 × 10-3 … 1000 × 10-3 度/脉冲

0.1 × 10-2 … 1000 × 10-2 度/脉冲
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示例 
• 增量编码器具有以下数据：

– 编码器每转增量： 5000
– 编码器每转距离： 1000 mm
– 1 个增量 = 4 个脉冲

这样得出的分辨率（4 x 计算）为：

• SSI 编码器具有以下数据：

– 编码器每转增量： 4096
– 编码器每转距离： 1000 mm
– 1 个增量 = 1 个脉冲

这样得出的分辨率为：

运行范围和分辨率之间的关系 
运行范围受定位模块中数字表示的限制。 该数字表示视分辨率的不同而不同。 因此应确保

所做的指定始终在允许的限值内。

下表说明了 大运行范围：

位于以下范围内的分辨率 (RES) 大运行范围

0.1 µm/脉冲 ≤ RES < 1 µm/脉冲 -108 µm 至 108 µm（-100 m 至 +100 m）

1 µm/脉冲 ≤ RES ≤ 1000 µm/脉冲 -109 µm 至 109 µm（-1000 m 至 +1000 m）

绝对编码器的日期 (S7-300, S7-400)

编码器转数 (S7-300, S7-400)

编码器转数 
“编码器转数”机器数据仅适用于绝对编码器。 因此，输入该编码器可能的转数。 
编码器的总步进数不是机器数据。 其计算方法如下： 
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总步进数 = 编码器每转增量 x 转数

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

36.0 NO_REV DINT L#1 编码器转数

有效取值范围：

• 1（单匝编码器）

• 2 到 4096，2 的幂次值（多匝编码器）

传输速率 (S7-300, S7-400)

传输速率

可以使用“传输速率”机器数据确定数据从 SSI 编码器传送到定位模块的速率。

大传输速率取决于电缆长度：

• 320 m → 125 kHz
• 160 m → 250 kHz
• 63 m → 500 kHz
• 20 m → 1,000 kHz

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

40.0 BAUDRATE DINT L#0 传输速率

有效值：

• 0 = 125 kHz
• 1 = 250 kHz
• 2 = 500 kHz
• 3 = 1,000 kHz
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帧长度 (S7-300, S7-400)

帧长度  
可以使用“帧”定义由定位模块输出的绝对编码器的时钟帧。

允许 13 位到 25 位之间的帧。

参数 DB 中使用的数据 
此处所选的帧长度将存储在参数 DB 中的 ENC_TYPE (页 3410) 数据下。

奇偶校验 (S7-300, S7-400)

奇偶校验  
使用“奇偶校验”来指定应当为绝对编码器分配无奇偶校验、偶校验还是奇校验。

参数 DB 中使用的数据 

地址 名称 类型 初始值 注释

28.0 PARITY DINT L#0 奇偶校验

有效值：

• 0 = 无
• 1 = 偶校验

• 2 = 奇校验

选择监视 (S7-300, S7-400)

监视  
断线

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3417



激活监视后，定位模块将对 5 V 增量编码器和绝对编码器的所有电缆进行监视。 监视功能

可检测：

• 断线

• 各电缆上的短路

• 计数脉冲的沿距（也适用于 24 V 增量编码器）

要监视 24 V 增量编码器，必须将监视时间 MON_TIME 设置为大于 0 (页 3400)。
使用带有零标记的 5 V 增量编码器时，必须禁用断线监视或在外部将 N 和 /N 信号互连。

帧错误 
模块可监视绝对编码器 (SSI) 的消息帧是否出现以下错误：

• 起始位和停止位错误

无法禁用绝对编码器 (SSI) 的消息帧错误监视。

丢失脉冲（增量编码器） 
增量编码器在两个连续的零标记之间必须始终返回相同数目的增量。

定位模块将检查增量编码器的零标记是否是在编码器状态正确时出现的。

对于没有零标记的编码器，必须关断丢失脉冲监视。

还必须禁用断线监视，或者在外部将 N 和 /N 零标记输入互连。

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

 
63.0
63.1
63.2

 
MON_WIRE
MON_FRAME
MON_PULSE

 
BOOL
BOOL
BOOL

 
TRUE
TRUE
TRUE

监视：

1 = 断线

1 = 消息帧错误（必须始终为 1）
1 = 丢失脉冲

通道 n 增量维度 (S7-300, S7-400)

指定增量维度 (S7-300, S7-400)

定义  
增量维度是“相对增量逼近”或“绝对增量逼近”模式下可由定位模块控制的目标规范。
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增量维度的可能范围

要逼近的目标必须位于至少一半目标范围的各软件限位开关之前的一段距离。 下图显示了

指定增量维度的一些限制。

增量编号 1 至 100 (S7-300, S7-400)

增量维度编号 1 到 100  
多可在表中输入 100 个同时适用于“相对增量逼近”模式和“绝对增量逼近”模式的增

量维度。

请注意，定位模块不允许将任何负值用于“相对增量逼近”。 定位模块将根据移动方向，将

这些值解译为正差或负差。

说明

输入时将采用已设置的单位系统中的单位。 需要特别注意此处的小数位。

数字实例：

• 增量维度： 800 mm
• 单位系统： 10-3 mm
• DB 参数中的条目：800000
提示： 在增量维度表中，为相对增量维度和绝对增量维度定义单独的区域。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

35.4 TRGL1WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量表 1（增量 1...50） 
35.5 TRGL2WR_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量表 2（增量 51...100） 
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地址 名称 类型 初始值 注释

36.6 TRGL1RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取增量表 1（增量 1...50） 
36.7 TRGL2RD_EN BOOL FALSE 1 = 读取增量表 2（增量 51...100） 

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

120.0 TRGL1.TRG[1] DINT L#0 增量维度编号 1  
 
增量表 1

.

.

.

.

.

.

.

.
 

.

.

.

.

.

.
316.0 TRGL1.TRG[50] DINT L#0 增量维度编号 50
320.0 TRGL2.TRG[51] DINT L#0 增量维度编号 51  

 
增量表 2
 

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.

.
516.0 TRGL2.TRG[100] DINT L#0 增量维度编号 100

增量编号 252 (S7-300, S7-400)

增量编号 252 
可通过增量编号 252 做如下选择： 初沿指定方向无目标地移动驱动器（连续运行），且

在数字量输入 xI3 上发生外部事件时将驱动器定位到指定目标（增量）。

参数 DB 中该增量对应的条目适用于切换差程和关断差程。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

36.2 TRG252_254_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量维度编号 252 或 254 的增量维

度

96.0 TRG252_254 DINT L#0 增量维度编号 252 或 254 的增量维度
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参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

100.0 CHGDIF_P DINT L#5000 正向切换差程

104.0 CHGDIF_M DINT L#5000 负向切换差程

108.0 CUTDIF_P DINT L#2000 正向关断差程

112.0 CUTDIF_M DINT L#2000 负向关断差程

增量编号 254 (S7-300, S7-400)

增量编号 254 
在不考虑增量表的情况下，您可将增量编号 254 用作附加的距离规范。对于切换差程和关

断差程，参数 DB 中的条目适用于该增量。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

36.2 TRG252_254_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量维度编号 252 或 254 的增量维

度

96.0 TRG252_254 DINT L#0 写入增量维度编号 252 或 254 的增量维度

参数 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

100.0 CHGDIF_P DINT L#5000 正向切换差程

104.0 CHGDIF_M DINT L#5000 负向切换差程

108.0 CUTDIF_P DINT L#2000 正向关断差程

112.0 CUTDIF_M DINT L#2000 负向关断差程

增量编号 255 (S7-300, S7-400)

增量维度编号 255  
增量维度编号 255 可为您提供路径的附加准则。
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关断差程和切换差程会与增量一同显示。 与其它增量的情况不同，增量 255 将在通道 DB 中
建立的值用于关断差程和切换差程。 机器数据中的条目不适用于该增量。

通道 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

36.3 TRG255_EN BOOL FALSE 1 = 写入增量编号 255 的增量

100.0 TRG255 DINT L#0 增量编号 255 的增量

104.0 CHGDIF255 DINT L#0 增量编号 255 的切换差程

108.0 CUTDIF255 DINT L#0 增量编号 255 的关断差程

FM 451 的控制接口和反馈接口 (S7-300, S7-400)

应用 
在特殊应用或处于报警级别时，可以要求特别快速地访问核对信号和控制信号。 您可以通

过模块的输入区和输出区直接访问该数据。 
要在每个模块启动之后协调启动（例如，插入模块后或 CPU 进行 STOP-RUN 切换后），必

须调用 ABS_CTRL 指令，直到 RETVAL = 0 指示启动结束。 随后，不要再使用 ABS_CTRL。

说明

无法将 ABS_CTRL 与写访问一起使用。

通过直接访问读取核对信号  
必须依据各自通道的输出起始地址指定字节地址。 参数名称与通道 DB 中的名称相对应。

起始地址（通道 1）= 模块的起始地址

起始地址（通道 2）= 模块的起始地址 + 8
起始地址（通道 3）= 模块的起始地址 + 16
在 STL 中，使用命令 PEB（读取 1 个字节)、PEW（读取 2 个字节）和 PED（读取 4 个字节）

访问数据。 
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下表显示了 FM 451 反馈接口（输入）的分配。

地址 位号

  7 6 5 4 3 2 1 0
字节 0 PARA 内部 内部 DATA_ERR OT_ERR DIAG 内部 内部

字节 1 CHGOVER CUTOFF ZSPEED SPEED_OUT 0 WAIT_EI WORKING ST_ENBLD
字节 2 MODE_OUT
字节 3 POS_RCD 0 FVAL_DONE 0 GO_P GO_M MSR_DONE SYNC
字节 4 ACT_POS
字节 5
字节 6
字节 7

示例： 位置过程值 ACT_POS
模块的起始地址为 512。

STL 说明

L PED 516 //从通道 1 读取当前位置过程值 (ACT_POS) 
//通过直接访问：

//通道的起始地址 + 4

通过直接访问写入控制信号  
必须依据各自通道的输入起始地址指定字节地址。 参数名称与通道 DB 中的名称相对应。

起始地址（通道 1）= 模块的起始地址

起始地址（通道 2）= 模块的起始地址 + 8
起始地址（通道 3）= 模块的起始地址 + 16
在 STL 中，使用命令 PAB（写入 1 个字节)、PAW（写入 2 个字节）和 PAD（写入 4 个字节）

访问数据。 
下表显示了 FM 451 控制接口（输出）的分配。

地址 位号

  7 6 5 4 3 2 1 0
字节 0 0 0 0 0 OT_ERR_A 0 0 0
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地址 位号

字节 1 DRV_EN SPEED252 0 0 DIR_P DIR_M STOP START
字节 2 MODE_IN
字节 3 MODE_TYPE
字节 4 保留

字节 5
字节 6
字节 7

示例： 通道 2 的 START 信号

模块的起始地址为 512。

STL 说明

L 2#10001000
T PAB 521

//将 DRV_EN 和 DIR_P 置 1
//对于通道 2，通过直接访问写入信号：

//模块的起始地址 + 8 + 1

参数传送路径 (S7-300, S7-400)
参数包括以下机器数据和增量。

下图显示了 FM x51 的参数传输路径。
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1 在组态软件中保存参数。

2 保存并编译 HW 组态。

2a 将 HW 组态下载至 CPU。 CPU 会自动执行第 3 步。

3 当系统为模块分配参数时，CPU 将写入参数。

4 使用“将目标系统下载至 PG”命令，将模块通道的参数下载至 PG。
5 使用“下载目标系统”命令，将参数从组态软件下载至模块通道。

6 将使用用户程序作业的参数写入模块通道。

7 从模块通道中读取使用用户程序作业的参数。

8 将参数从用户程序存储至在线 DB。
9 将参数从在线 DB 读入用户程序。

10 将参数从组态软件导出至离线 DB。
10
a

将离线 DB 下载至 CPU。

10
b

将参数从组态软件导出至在线 DB。

11 将参数从离线 DB 导入至组态软件。
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11
a

将参数从在线 DB 装载至 PG。

11
b

将参数从在线 DB 导入至组态软件。

一些传送参数的使用案例

使用案例 步骤

使用组态软件处理参数。 随后应在启动时自动分配模

块通道。

执行第 1 步、第 2 步和第 2a 步。

在组态软件的测试模式下，在调试过程中更改参数。执行第 4 步和第 5 步。

在启动期间应自动下载调试期间编辑的参数。 执行第 1 步、第 2 步和第 2a 步。

使用组态软件创建参数。 模块通道只应在启动时由用

户程序通过数据块进行分配。

执行第 10 步、第 10a 步和第 6 步，

或者第 10b 步和第 6 步。

要为配方创建便于存储的数据。 执行第 10 步和第 10a 步。

使用组态软件创建参数。 应将这些参数提供给用户程

序，以便临时进行更改。

执行第 1 步、第 2 步和第 2a 步，以

便自动分配参数。

执行第 10 步、第 10a 步、第 9 步、

第 8 步和第 6 步，以便通过用户程序

进行访问。

通过用户程序单独更改现有参数。 执行第 7 步、第 9 步、第 8 步和第 6 
步。

要使用组态软件查看已通过用户程序更改的数据。 执行第 11a 步和第 11 步，或者只执

行第 11b 步。

还要在启动期间自动装载用户程序所修改的参数。 执行第 11b 步或第 11a 步、第 11 
步，然后执行第 1 步、第 2 步、第 
2a 步。

6.3.6.5 在用户程序中使用 FM 451 (S7-300, S7-400)

将 FM 451 集成到用户程序中

一些指令可用于将 FM 451 集成到用户程序中。 从而使您可以轻松地使用所需功能。

在 CPU 用户程序中调用指令 ABS_INIT 和 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451。 这些指令可确保在 
CPU 和 FM 451 之间进行通信。 
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将 ABS_CTRL 指令插入到项目中时，会将通道 DB 自动创建为 ABS_CTRL 指令的背景数据块。

将 ABS_CTRL_451 指令插入到项目中时，使用命令“程序块 > 添加新块”(Program blocks > 
Add new block) 将 ABS_CHANTYPE 类型数据块作为通道 DB 添加到项目。

与模块的通道相关联的所有参数数据（机器数据、增量量纲表）都位于模块的参数 DB 中。 
使用命令“程序块 > 添加新块”(Program blocks > Add new block) 可将 ABS_PARATYPE 类型

数据块添加到项目。

指令 ABS_DIAG 或  ABS_DIAG_451 也可用于 FM 451。 该指令用于将诊断信息传送到诊断 
DB。 
将 ABS_DIAG 指令插入到项目中时，会将诊断 DB 自动创建为 ABS_DIAG 指令的背景数据块。

将 ABS_DIAG_451 指令插入到项目中时，使用命令“程序块 > 添加新块”(Program blocks > 
Add new block) 将 ABS_DIAGTYPE 类型数据块作为诊断 DB 添加到项目。

调试模块

即使用户程序不可用，也可使用“调试”(Commissioning) 对话框对模块进行初始测试。 在
此情况下，需要特别注意以下警告。

警告

可能发生人身伤害和材料损坏。

要避免发生人身伤害和材料损坏，请遵守以下几点：

• 在计算机附近安装急停开关。
这是可确保当计算机或软件发生故障时可靠关闭设备的唯一方法。

• 安装硬件限位开关，其直接控制所有驱动器的电源装置。

• 确保任何人都无法进入存在运动部件的设备区域。

• 程序和“调试”(Commissioning) 对话框同时监控 FM 451 时，可能会发生冲突，产生的影响
尚不清楚。 因此，当使用“调试”(Commissioning) 对话框时，务必将 CPU 置于 STOP 模式
或禁用程序。
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6.3.6.6 调试 FM 451 (S7-300, S7-400)

6.3.6.7 FM 451： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

当前模块信息 (S7-300, S7-400)

默认诊断 (S7-300, S7-400)

通过 FM 451 的错误 LED 显示错误 (S7-300, S7-400)

在哪里显示错误？

模块上的红色错误 LED 显示不同的错误状态。 LED 会点亮至少 3 秒，即使错误短暂发生。

下图显示了 FM 451 上错误 LED 的位置。

INTF

EXTF

显示哪些错误？

下表显示了通过错误 LED 指示的错误类型。

LED 含义 说明

INTF 内部错误的组错误 此 LED 指示 FM 451 的以下错误状态：

• 模块故障

• 内部（通道）错误

• FM 451 未组态。 组态模块。

要排除错误，请参见错误类别 (页 3436)。
EXTF 外部错误的组错误 此 LED 指示外部（通道）错误。
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通道特定的诊断 (S7-300, S7-400)

触发诊断中断 (S7-300, S7-400)

处理中断  
定位模块可触发诊断中断。 可在中断 OB 中处理这些中断。如果触发了中断但未装载相应的 
OB，则 CPU 将切换到 STOP 模式。 
按照以下步骤启用诊断中断的处理：

1. 在 HWCN 中选择模块。

2. 选择“编辑 > 对象属性 > 基本参数”(Edit > Object Properties > Basic Parameters)，以启用诊
断中断。

3. 保存并编译组态。

4. 将组态下载到 CPU。

诊断中断总览 
以下事件和错误会触发诊断中断：

• 操作错误

• 机器数据错误

• 诊断错误

这些错误在“错误类别 (页 3436)”中进行了详细说明。

定位模块通过诊断中断对错误进行响应

• 取消定位。

• 发生以下诊断中断时，将删除同步：

– 缺少前连接器，缺少供给编码器电源的外部辅助电压

– 检测到零标记错误，电缆故障（5 V 编码器信号）

– 超出运行范围（通过操作错误指示）

– 无法执行设置过程值（通过操作错误指示）。

• 一个例外是不再处理控制信号 START、DIR_P 和 DIR_M。

例外情况：

发生操作错误时，仍可以在操作范围方向上点动。

• 将不再处理功能开关和作业。
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定位模块检测到错误（“进入”）

如果至少给定一个错误，则诊断中断为“进入”。 如果没有纠正所有错误，则会将其它现

有错误再次报告为“进入”。

顺序：

1. 定位模块检测到一个或多个错误并生成诊断中断。 “INTF”或“EXTF”LED 亮起。 然后此错误将
被输入到诊断缓冲区中。

2. CPU 操作系统调用诊断中断 OB，例如 OB 82。
3. 您可以评估 OB 82 的启动信息。

4. OB82_MOD_ADDR 参数会指示触发中断的模块。

5. 要了解详细信息，请调用 ABS_DIAG 或 ABS_DIAG_451 指令。

定位模块检测到向无错误状态的转换（“离开”）

仅当已纠正模块上的 后一个错误时，诊断中断才为“离开”。

顺序：

1. 定位模块检测到所有错误均已消除并触发诊断中断。 “INTF”或“EXTF”LED 不再点亮。 诊断缓
冲区不会改变。

2. CPU 操作系统调用诊断中断 OB，例如 OB 82。
3. OB82_MOD_ADDR 参数会指示触发中断的模块。

4. 评估 OB82_MDL_DEFECT 位。
如果位为“0”，则模块上没有错误。 您可在此结束诊断。

诊断中断取决于 CPU 状态

• CPU 处于 STOP 模式时，定位模块会阻断诊断中断。

• 如果 CPU 处于 STOP 模式时未消除所有未决错误，则在下次 CPU 切换到 RUN 模式时定位

模块会再次将剩余错误报告为“进入”事件。

• 如果在 CPU 处于 STOP 模式时消除了所有未决错误，则模块在下次 CPU 切换到 RUN 模式

时不会通过诊断中断报告无错误状态。
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用户程序中的错误诊断 (S7-300, S7-400)

用户程序中的错误响应   
在用户程序中，您可以选择性地响应错误。 可以使用以下方法：

• RET_VAL 返回集成操作的值：

每次调用指令时都会重新确定该值。

RET_VAL = -1 是作业中或与模块通信时的同步错误的组显示。

• _ERR 错误位属于每个作业。 这是该作业中错误的组显示，或作业链的其中一个前导作业

中错误的组显示：

 当模块报告数据错误或发生通信错误时，会对写入作业及其后续作业设置错误位。

对于读作业，当发生通讯错误时，会为所涉及的作业设置错误位。

执行完作业后，ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 指令会复位错误位。 但是，如果发生错误

评估，则用户程序会取消这些操作。

• 核对信号 DATA_ERR，作为模块在写入作业过程中检测到的错误的组显示。 在下一个写

入作业中，将再次建立该信号。

• 核对信号 OT_ERR（操作员错误），作为模块在开始运行时检测到的错误的组显示。 通过 
OT_ERR_A = 1 确认错误原因后，必须确认错误。

• 诊断缓冲区内的数据发生更改后，将设置核对信号 DIAG。 该信号可在信号 DATA_ERR 和 
OT_ERR 之后出现。

• 通信错误 JOB_ERR 包括指令和模块间发生通信问题时的错误代码 (页 3435)。 处理完作

业后将再次确定该值，并将其存储在通道 DB 中的 ABS_CTRL 或 ABS_CTRL_451 指令的通

道 DB 中和诊断 DB 中的 ABS_DIAG 或 ABS_DIAG_451 指令中。

• 用于读取模块诊断缓冲区的 ABS_DIAG 或 ABS_DIAG_451 指令。 在此，您可以找到同步

事件和异步事件的错误原因。

• 诊断中断，用于在诊断中断 OB（例如，OB 82）中快速响应事件。
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用户程序中诊断中断的评估   
定位模块会在诊断中断 OB（例如，OB 82）的局部数据中设置以下条目。 同时还会在诊断

缓冲区中输入错误（错误类别 128 (页 3444)）。 

地址 名称 类型 注释

0.0 OB82_EV_CLASS BYTE 事件类别和标识符：

B#16#38： 离开的事件

B#16#39： 进入的事件

1.0 OB82_FLT_ID BYTE 错误代码（B#16#42）
2.0 OB82_PRIORITY BYTE 优先级等级：

B#16#1A（于 RUN 状态） 
B#16#1C（于 START-UP 状态）

3.0 OB82_OB_NUMBR BYTE OB 编号（82）
4.0 OB82_RESERVED_1 BYTE 保留

5.0 OB82_IO_FLAG BYTE 输入模块： B#16#54
6.0 OB82_MDL_ADDR INT 其中发生错误的模块的逻辑基址

8.0 OB82_MDL_DEFECT BOOL 模块故障

8.1 OB82_INT_FAULT BOOL 内部错误

8.2 OB82_EXT_FAULT BOOL 外部错误

8.3 OB82_PNT_INFO BOOL 通道错误

8.4 OB82_EXT_VOLTAGE BOOL 缺少外部辅助电源

... 未使用

10.3 OB82_WTCH_DOG_FLT BOOL 时间监视已响应

... 未使用

12.0 OB82_DATE_TIME DATE_AND_TIME 请求 OB 的日期和时间

模块的诊断缓冲区 (S7-300, S7-400)

诊断事件  
模块的诊断缓冲区 多包含 9 个诊断事件，并被组织为环形缓冲区。

如果检测到“进入”（错误）消息，则会将诊断事件写入缓冲区中。 该错误消息可以是消

息错误、同步错误（数据错误、操作员错误），甚至是异步错误（操作错误和诊断错误）。 
由于一个错误原因，可发生几个跟进错误。 离开消息不会在诊断缓冲区中创建任何条目。
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对于每个诊断事件，提供以下各项：

• 状态（始终为进入）

• 内部错误

• 外部错误

• 错误类别

• 错误编号

• 通道编号

• 增量编号（在发生增量表错误时）

将诊断事件写入诊断缓冲区后，会在分配的所有通道中设置核对信号 DIAG = 1。
使用 ABS_DIAG 或 ABS_DIAG_451 指令，可将诊断缓冲区内容作为一个整体传送到数据块

（诊断 DB）中，或通过组态软件的评估对话框显示诊断缓冲区内容。 如果读取诊断缓冲区，

则模块会设置核对信号 DIAG = 0。

说明

如果同时通过 ABS_DIAG 或 ABS_DIAG_451 指令和错误评估对话框读取诊断缓冲区，则程序

可能无法检测新的诊断事件。

诊断 DB 的数据和结构 (S7-300, S7-400)

诊断 DB 的数据和结构  

说明

请勿更改未在此表格中列出的任何数据。

下表显示了诊断 DB 的结构：

地址 名称 类型 初始值 注释

0.0 MOD_ADDR INT 0 模块地址

256.0 JOB_ERR INT 0 通信错误的错误编号

258.0 JOBBUSY BOOL FALSE 1 = 作业处于活动状态

258.1 DIAGRD_EN BOOL FALSE 1 = 明确读取诊断缓冲区

260.0 DIAG_CNT INT 0 列表中的有效条目数
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地址 名称 类型 初始值 注释

262.0 DIAG[1] STRUCT   诊断数据 — 新条目

272.0 DIAG[2] STRUCT   诊断数据 — 第二个条目

282.0 DIAG[3] STRUCT   诊断数据 — 第三个条目

292.0 DIAG[4] STRUCT   诊断数据 — 第四个条目

302.0 DIAG[5] STRUCT   诊断数据 — 第五个条目

312.0 DIAG[6] STRUCT   诊断数据 — 第六个条目

322.0 DIAG[7] STRUCT   诊断数据 — 第七个条目

332.0 DIAG[8] STRUCT   诊断数据 — 第八个条目

342.0 DIAG[9] STRUCT   诊断数据 — 第九个条目

下图显示了 DIAG[n] 诊断条目的结构。

地址 名称 类型 初始值 注释

+0.0 STATE BOOL FALSE 0 = 离开的事件

1 = 进入的事件

+0.1 INTF BOOL FALSE 1 = 内部错误

+0.2 EXTF BOOL FALSE 1 = 外部错误

+2.0 FCL INT 0 错误类别：

1: 操作错误

2: 操作员错误

4: 数据错误

5: 机器数据错误

6: 增量维度表错误

15: 报警

128: 诊断错误

+4.0 FNO INT 0 错误编号

+6.0 CH_NO INT 0 通道编号 
+8.0 TRG_NO INT 0 增量维度编号
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JOB_ERR 消息列表 (S7-300, S7-400)

JOB_ERR 报警

JOB_ERR
（十六进制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整型）

含义

80A0 32928 -32608 读取模块时得到否定确认。 在读取操作过程中删除了模块，或模块

有故障。

80A1 32929 -32607 写入模块时得到否定确认。 在写入操作过程中删除了模块，或模块

有故障。

80A2 1) 32930 -32606 第 2 层出现协议错误

80A3 1) 32931 -32605 涉及用户接口/用户的协议错误

80A4 1) 32932 -32604 C 总线上的通讯中断

80B0 32944 -32592 数据记录/作业未知。

80B1 32945 -32591 长度规范不正确。 没有为正在使用的模块正确设置通道 DB 中的 
FM_TYPE 参数。

80B2 32946 -32590 配置的插槽尚未分配。

80B3 32947 -32589 实际模块类型与设置的模块类型不同。

80C0 1) 32960 -32576 模块尚未准备好要读取的数据。

80C1 1) 32961 -32575 模块上同名写入作业的数据未准备好。

80C2 1) 32962 -32574 模块当前正在处理可能的 大数目的作业。

80C3 1) 32963 -32573 所需设备（存储器等）当前正在使用中。

80C4 1) 32964 -32572 通信错误

80C5 1) 32965 -32571 分布式 I/O 不可用。

80C6 1) 32966 -32570 优先级等级取消（重启或后台处理）

8522 34082 -31454 通道 DB 或参数 DB 太短。 无法从 DB 读取数据。 （写入作业）

8532 34098 -31438 参数 DB 的 DB 编号过大（写入作业）

853A 34106 -31430 参数 DB 不存在。 （写入作业）

8544 34116 -31420 出现错误后，第 n（n > 1）次读取访问 DB 时发生错误。 （写入作业）

8723 34595 -30941 通道 DB 或参数 DB 太短。 无法在 DB 中写入数据。 （读取作业）

8730 34608 -30928 CPU 中的参数 DB 处于写保护状态。 无法在 DB 中写入数据（读取

作业）。

8732 34610 -30926 参数 DB 的 DB 编号过大（读取作业）
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JOB_ERR
（十六进制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整型）

含义

873A 34618 -30918 参数 DB 不存在。 （读取作业）

8745 34629 -30907 出现错误后，第 n（n > 1）次写入访问 DB 时发生错误。 （读取作业）

1) 错误 80A2 到 80A4 和 80Cx 均为暂时性错误，也就是说，一段时间后它们可自动纠正。

错误类别 (S7-300, S7-400)

操作错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 1：操作错误  
与操作/控制异步检测到操作错误。 除编号为 9 的错误会导致定位关闭外，操作错误均会导

致定位取消。

下表列出了可能的操作错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

1 超出软件限位开关起点 是

原因 实际值处于操作范围之外。

2 超出软件限位开关终点 是

原因 实际值处于操作范围之外。

3 超出运行范围起点 是

原因 超出运行范围限制（运行范围限制的坐标属于运行范围）。

4 超出运行范围终点 是

原因 超出运行范围限制（运行范围限制的坐标也在运行范围内）

5 目标逼近时出现错误 是

原因 在监视时间内未到达目标范围。

6 超出停止范围 是

原因 实际值处于停止范围之外。

7 正反馈 是

原因 在错误方向上，实际值变化超过了停止范围的一半。

8 缺少实际值变更或实际值变更太小 是

原因 无实际值变更或在监视时间内实际值变更与设置方向相悖。
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编号 含义 诊断中断

9 超出目标 (FM 451) 是

原因 “即时设置实际值”时超出目标。

10 超出目标范围 是

原因 目标逼近之后已超出目标范围。

11 切换点切换不正确 是

原因 轴在切换点处来回摆动。

12 切断点切换不正确 是

原因 轴在切断点/返回点之间来回摆动。

13 目标范围的起点切换不正确 是

原因 轴在目标范围内来回摆动。

14 变更超出旋转轴范围的一半 是

原因 速度/频率过大，或出现错误的实际值跳转。

15 变更超出旋转轴范围 是

原因 速度/频率过大，或出现错误的实际值跳转。

16 无法传送增量编号 252 的增量 (FM 451) 是

原因 无法传送此增量。

17 无法逼近增量编号为 252 的增量 (FM 451) 是

原因 当前实际位置与指定增量之间的距离小于切换差程或关断差程。

18 增量编号为 252 的增量不正确 (FM 451) 是

原因 增量处于工作范围之外。

操作员错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 2： 操作员错误  
在用户数据区域内更改控制信号时检测到操作员错误。 操作员错误导致定位关闭。

下表列出了可能的操作员错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

1 不允许的工作模式 否

原因 不支持所选工作模式。
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编号 含义 诊断中断

3 接口作业不被允许 否

原因 在此工作模式下不支持所选信号。

4 工作模式参数不正确 否

原因 • 在“点动”模式下，速度不等于快速运行或慢速运行的速度。

• 在“增量逼近”工作模式下，增量维度是 1 - 100、252、254 或 255 
以外的值

5 启动使能不可用 否

原因 启动时，启动使能不可用。

7 目标/目标范围处于操作范围之外 否

原因 所指定或计算出的目标位于软件限位开关之外。

8 未分配轴参数 否

原因 为轴分配的机器数据不正确或没有为其分配机器数据。

9 轴不同步 否

原因 只有已同步的轴才能使用“增量逼近”模式。

10 无法定位目标/增量距离 否

原因 当前实际位置和指定目标之间的距离小于关断差程。

17 无法执行参考点逼近 否

原因 连接了 SSI 编码器。

18 无法执行相对或绝对增量逼近 否

原因 增量无效。

19 关断差程小于增量编号为 255 的目标范围的一半 否

原因 增量编号为 255 的关断差程小于目标范围的一半。

20 不支持沿指定方向运行 否

原因 到软限位开关的距离不足

数据错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 4：数据错误  
与操作/控制同步检测到操作错误。 数据错误不会导致错误响应。
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下表列出了可能的数据错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

6 指定的增量太大 否

原因 值处于 ±100 m 或 ±1000 m 之外。增量/目标不得大于运行范围。

对于旋转轴，坐标必须大于等于 0，且小于旋转轴的终点值。

10 错误的零点偏移 (FM 451) 否

原因 零点偏移大于 ±100 m 或 ±1000 m。 
零点偏移超出运行范围（-100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m）之

后，会定位软件限位开关。

旋转轴： 零点偏移量大于旋转轴的终点。

11 实际值不正确 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软件限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴终点。

12 参考点不正确 否

原因 线性轴： 坐标位于当前（可能发生了移动）软件限位开关之外。

旋转轴： 坐标小于 0 或大于旋转轴终点。

20 不允许激活机器数据 否

原因 模块上没有新的无错误机器数据。

27 位编码设置未授权 否

原因 此处未使用且未说明的位均不等于 0。
29 不支持的位编码 否

原因 未使用的位（在这种情况下是未写入的位）不为 0。
34 无法取消设置实际值 否

原因 对于 SSI 编码器和线性轴，完成设置后，实际值的位置会处于操作范围之

外。

36 增量编号 255 的切换差程不正确 否

原因 值超出了允许的数值范围 ±100 m 或 ±1000 m。

对于旋转轴，坐标必须大于等于 0，且小于旋转轴的终点值。

37 增量编号为 255 的关断差程不正确 否

原因 值超出了允许的数值范围 ±100 m 或 ±1000 m。

关断差程必须小于切换差程。
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编号 含义 诊断中断

107 未分配轴参数 否

原因 轴上没有机器数据，或者尚未启用轴。

108 轴不同步 否

原因 在轴未同步的情况下，已经触发了“设置实际值”和“即时设置实际值”

作业中的一项。

机器数据错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 5：机器数据错误  
仅在系统数据块 (SDB) 故障时才触发诊断中断。 机器数据错误不会导致错误响应。

下表列出了可能的机器数据错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

5 硬件中断设置错误 是

原因 您尝试选择模块不支持的硬件中断。

6 小沿距不正确 (FM 451) 是

原因 您输入了小于 0 或大于 109 µm 的值来作为边沿至边沿的 小距离。

7 单位系统不正确 是

原因 单位系统的值处于允许范围 1 到 4 和 6 之外。

8 轴类型不正确 是

原因 您未输入 0 或 1 作为轴类型。

9 旋转轴终点不正确 是

原因 旋转轴的终点值超出了有效范围 1 到 109 µm 或 1 到 108 µm（取决于分

辨率）。

10 编码器类型不正确 是

原因 编码器类型的值处于 1 到 4 这一允许范围之外。

11 编码器每转距离不正确 是

原因 编码器每转距离的值处于允许范围 1 到 109 µm（与分辨率无关）之外。

13 编码器每转的增量数不正确（请参见“编码器每转增量 (页 3413)”） 是

14 转数不正确（请参见“编码器转数 (页 3415)”） 是
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编号 含义 诊断中断

15 传输速率不正确 是

原因 为传输速率指定的值处于允许范围 0 到 3 之外。

16 参考点坐标不正确 是

原因 坐标处于范围 -100 m 到 +100 m 或 -1000 m 到 +1000 m（取决于分辨

率）之外。

线性轴： 坐标处于工作范围之外。 
旋转轴： 坐标大于旋转轴终点或小于 0。

17 绝对编码器调整不正确 是

原因 SSI 浏览器： 绝对编码器调整的值不在编码器范围内： （编码器每转增量 x 
转数 - 1）。

18 参考点逼近的类型不正确 是

原因 您指定的值不是允许的值数量 0、1、2 和 3。
19 计数方向不正确 是

原因 您指定的值不是允许的值数量 0 和 1。
20 无法监视硬件 是

原因 已将参数 DB 中的帧错误监视设置为“FALSE”。
无法通过正在使用的编码器监视丢失的脉冲。 禁用 MON_PULSE 参数。

21 软件限位开关起点不正确 是

原因 线性轴： 软件限位开关起始点超出了运行范围（-100 m 到 +100 m 或 
-1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率）。

线性轴： 软限位开关起始点（包括任何现有零点偏移）小于 -100 m 或 
-1000 m（取决于分辨率）。

22 软件限位开关终点不正确 是

原因 线性轴： 软件限位开关结束点超出了运行范围（-100 m 到 +100 m 或 
-1000 m 到 +1000 m，取决于分辨率），或者小于软件限位开关起始点。

线性轴： 软限位开关结束点（包括任何现有零点偏移）大于 +100 m 或 
+1000 m（取决于分辨率）。

23 大速度不正确 是

原因 参数 DB 中未列出的数据必须为 0。
24 目标范围不正确 是

原因 线性轴： 范围应在 0 到 100 m 或 0 到 1000 m 之间（取决于分辨率）。

旋转轴： 范围应大于旋转轴终点。

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3441



编号 含义 诊断中断

25 监视时间不正确 是

原因 监视时间的值处于允许范围 0 到 100000 ms 之外。

26 停止范围不正确 是

原因 线性轴： 范围应在 0 到 100 m 或 0 到 1000 m 之间（取决于分辨率）。

旋转轴： 范围应大于旋转轴终点。

127 停止速度不正确 是

原因 停止速度的值处于允许范围 0 到 100000 µm/min 之外。

128 控制模式不正确 是

原因 您为控制模式指定的值处于允许范围 1 到 4 之外。

129 参考点逼近的起始速度不正确 是

原因 您未输入 0 或 1 作为起始速度。

130 正向切换差程不正确 是

原因 线性轴： 范围应在 0 到 100 m 或 0 到 1000 m 之间（取决于分辨率）。

旋转轴： 范围应大于旋转轴终点并小于目标范围的一半。

131 负向切换差程不正确 是

原因 线性轴： 范围应在 0 到 100 m 或 0 到 1000 m 之间（取决于分辨率）。

旋转轴： 范围应大于旋转轴终点并小于目标范围的一半。

132 正向关断差程不正确 是

原因 关断差程大于正向切换差程、小于目标范围的一半，或超出了允许范围 0 
到 100 m 或 0 到 1000 m（取决于分辨率）

133 负向关断差程不正确 是

原因 关断差程大于负向切换差程、小于目标范围的一半，或超出了允许范围 0 
到 100 m 或 0 到 1000 m（取决于分辨率）

200 分辨率不正确 是

原因 指定的分辨率小于 0.1 µm/脉冲或大于 1000 µm/脉冲。

指定的编码器每转距离和编码器每转脉冲数导致分辨率小于 0.1 或大于 
1000。

201 编码器不适合工作范围/旋转轴范围 是

原因 SSI 编码器和旋转轴： 编码器无法精确涵盖旋转轴范围。

线性轴： 编码器至少未涵盖工作范围（包括软件限位开关）。
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增量维度表错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 6： 增量维度表错误  
增量维度表错误不会导致错误响应。

下表列出了可能的增量维度错误及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

6 在增量表中指定的增量太大 否

原因 值处于 ±100 m 或 ±1000 m 之外。增量/目标不得大于运行范围。

对于旋转轴，坐标必须大于等于 0，且小于旋转轴的终点值。

报警 (S7-300, S7-400)

错误类别 15： 报警  
报警不会导致错误响应。

下表列出了可能的报警及其各自的原因：

编号 含义 诊断中断

1 启动参数分配 否

原因 模块检测到通过系统数据块进行的参数分配。

2 结束参数分配 否

原因 模块已处理通过系统数据块进行的参数分配且没有出错。

11 到切换点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离太短。

12 到返回点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离过短

14 到切断点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离过短

15 到目标范围起点的距离太短 否

原因 无法遵守硬件响应时间，因为切换点之间的距离过短
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诊断错误 (S7-300, S7-400)

错误类别 128：诊断错误  
下表列出了可能的诊断错误及其各自的原因、影响和解决方法。

编号 含义 诊断中断

4 缺少外部辅助电源 是

原因 • 外部 24 V 辅助电压未接通或出现故障

• 模块上的保险丝有故障

• 欠压

• 接地断线

• 短路（例如，在编码器连接处）

影响 • 在所有通道上的定位均取消

• 输出关闭

• 缺少编码器电源的辅助电压时，会导致与增量编码器不同步

• 尚未将参数分配到定位模块

• 删除启动使能

解决方法 确保 24 V 连接正确（如果 24 V 连接正确时仍出现错误，则表明模块有故

障）

5 缺少前连接器 (FM 451) 是

原因 未插入定位模块的前连接器

影响 • 无 24 V 外部辅助电源

• 模块未准备就绪

校正 将前连接器插入定位模块

51 已激活时间监视（看门狗） 是

原因 • 定位模块上出现强大干扰

• 定位模块中出现错误

影响 • 模块复位

• 关闭所有输出

• 如果模块复位后未检测到任何模块故障，则模块可以继续运行

• 模块报告对“进入”事件和“离开”事件的监控已过期

校正 • 解决干扰

• 联系相关的销售部门，他们需要了解导致错误的具体原因

• 更换定位模块
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编号 含义 诊断中断

144 编码器断线 是

原因 • 编码器电缆断开或未插入

• 编码器没有交叉信号

• 针脚分配不正确

• 电缆过长

• 编码器信号短路

• 编码器信号沿故障

• 已超出编码器输入的 大输入频率

• 传感器电源故障

影响 • 取消定位

• 输出关闭

• 导致与增量编码器不同步

• 删除启动使能

校正 • 检查编码器电缆

• 遵守编码器规范

• 可通过参数分配对话框暂时隐藏监视，但操作员须承担相应的责任

• 遵守模块的技术规范

145 绝对编码器帧错误 是

原因 定位模块和绝对编码器 (SSI) 之间的帧通信不正确或发生中断：

• 编码器电缆断开或未插入编码器电缆

• 编码器类型不正确

• 编码器设置不正确（可编程编码器）

• 指定的消息长度不正确

• 编码器提供的值不正确（编码器有故障）

• 测量系统电缆上存在干扰

• 所选的传输速率太高

• 编码器的单稳态触发器时间大于 64 µs
影响 • 取消定位

• 输出关闭

• 删除启动使能

校正 • 检查编码器电缆

• 检查编码器

• 检查编码器和定位模块之间的帧通信
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编号 含义 诊断中断

146 增量编码器丢失脉冲 是

原因 • 编码器监视导致脉冲丢失

• 输入的编码器每转增量数不正确

• 编码器有故障： 未返回指定数量的脉冲

• 零标记不正确或无零标记

• 编码器电缆上存在串扰

影响 • 取消定位

• 输出关闭

• 删除启动使能

校正 • 输入正确的编码器每转增量数（编程对话框）

• 检查编码器和编码器电缆

• 遵守屏蔽和接地指示

• 可通过参数分配对话框暂时隐藏监视，但操作员须承担相应的责任

6.3.7 使用 ET 200S 1PosU (S7-300, S7-400)

6.3.7.1 1PosU 的端子分配 (S7-300, S7-400)

接线规则

如果使用具有 5 V 差分信号的位置编码器，则连接端子 9 和 13、端子 12 和 16 的导线以及

增量编码器上连接端子 11 和 15 的导线必须是屏蔽双绞线。

如果使用具有 24 V 信号的增量编码器，则连接端子 9、11 和 12 的导线必须是屏蔽导线。

两个末端均必须支持屏蔽。 为此，请使用屏蔽触点（请参见《ET 200S 分布式 I/O 系统》 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/1144348)操作说明的附录）。 
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端子分配

下表显示了 1PosU 的端子分配。

视图 端子分配 注释

 

SF

1 POS Universal

6ES7 138-4DL00-0AB0

2

1 5 UP DN

POS

5

6

7

8

1

2

3

4

9
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13
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15

16

Enc

A/D

A/D

B

B

11

15

N/C

N/C

12

16

DC24V

M14

10

9

13

Digital

开关和驱动器的连接： 端子 1 
至 8

具有 5 V 差分信号或 24 V 信号的

位置编码器的连接： 端子 9 至 16
1: IN0 负向限位开关 9: A/D 轨迹 A/来自 SSI 编

码器的数据5: IN1 正向限位开关 13: /A//D
2: IN2 减速凸轮；锁存

信号

10: 24 V DC 位置编码器的电源

6: 24 V DC 开关的电源 14: M
3: OUT0 反向行程或快速

进给

11: B 轨迹 B

7: 2L+ OUT0、OUT1 和 
OUT2 的负载电

压电源

15: /B

4: OUT1 正向行程或蠕行

进给

12: N/C 轨迹 N/SSI 时钟

（时钟线路）

8: OUT2 快速/蠕行进给和

正向/反向行程

16: /N//C

继电器和接触器到数字输出的连接 

说明

在未连接外部电路的情况下，可直接连接感应器件（例如继电器和电流接触器）。 如果通

过另外安装的接触点（例如继电器触点）可取消激活 SIMATIC 输出电路，则必须为感应器件

提供附加的过压保护设备（请参见以下有关过压保护的实例）。
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过电压保护实例

下图显示了需要额外的过电压保护设备的输出电路。 直流绕组电路通过二极管或稳压二极

管接线。 

6.3.7.2 通过快速/慢速进给进行受控定位的基本原理 (S7-300, S7-400)

定位过程 
从起始位置开始，高速（快速运行）逼近目标。 在距目标预设距离（切换点）处，将切换

到低速（慢速运行）。 在轴即将到达目标之前，到达距目标的预设距离处时，驱动器关闭

（切断点）。

通过用于控制快速或慢速运行和相应方向的数字量输出来控制驱动器。

下图显示了切换点和切换差程。 为了便于理解，对整个运行路径上的速度的变化情况进行

了说明。
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定义

下表列出了通过快速/慢速运行进行受控定位时所涉及的基本术语。

术语 说明

工作范围 定义通过硬件限位开关为特定作业设置的范围。

在 SSI 编码器上，操作范围还受 SSI 编码器的覆盖范围的限制。

在以下各项的参数中输入编码器范围：

• 编码器每转脉冲数和

• 转数。

编码器范围 = 编码器每转脉冲数 × 转数 
大操作范围：

• 对于线性轴， 大为 0 到（编码器范围 - 1）
• 对于旋转轴，为 0 到（编码器范围 - 1）
 
在增量编码器上，操作范围限制为：

• 对于线性轴， 大为 0 到 16,777,215 个增量

• 对于旋转轴，为 0 到设置的终点值

切换差程 定义距目标的距离，驱动器在该目标处从快速运行切换到慢速运行。

切换点 定义驱动器从快速运行切换到慢速运行时的位置。

关断差程 定义距目标的距离，到达该目标处关闭驱动器。

如果关断差程 ≥ 切换差程，则不存在切换点。 不会从快速运行切换到慢速运行。
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术语 说明

关断点 定义驱动器关闭时所在的位置。 
1PosU 报告运行在此点结束。

起始位置 定义操作范围中驱动器开始运行的位置。

如果起始位置在关断差程内，则不触发驱动器。 1PosU 报告运行在此点结束。

如果起始位置在切换差程内，则仅慢速执行运行。

目标 定义定位期间逼近的轴的绝对位置或相对位置。

目标是运行期间要达到的轴上的位置。

在绝对运行情况下，通过控制程序直接指定目标。

在相对运行情况下，根据在控制程序中指定的起始位置和距离计算目标。

如果要了解达到目标的精确程度，必须将实际值与指定的位置相比较。

线性轴 定义具有有限操作范围的轴类型。

它受以下条件的限制：

• 编码器范围

• 可显示的数字范围（0 到 16 777 215 个增量）

• 硬件限位开关

旋转轴 定义操作范围无限制的轴类型。

这包括在旋转一周（增量编码器上分配的旋转轴终点参数或者 SSI 编码器上参数化的

编码器范围）后将轴位置复位为 0。
反方向 如果驱动器反向移动，则显示的实际值将减小。

正方向 如果驱动器正向移动，则显示的实际值将增大。

6.3.7.3 1PosU 的功能 (S7-300, S7-400)

功能概述 (S7-300, S7-400)

概述 
1PosU 提供以下用于移动轴的功能：

• 停止 (页 3457)
• 微动 (页 3458)
• 参考点逼近 (页 3460)
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• 相对定位 (页 3466)
• 绝对定位 (页 3469)
除各种类型的运动外，1PosU 还提供用于执行以下操作的功能：

• 取消 JOB 处理 (页 3472)
• 设置实际值 (页 3473)
• 移动编码器范围 (页 3475)
• 更改关断差程 (页 3477)
• 更改切换差程 (页 3478)
• 参考信号评估 (页 3479)
• 锁存功能 (页 3482)
• 设置旋转方向监视 (页 3483)
• 显示当前值 (页 3485)
• 错误检测/诊断 (页 3487)
• CPU/主站处于 STOP 模式时的行为 (页 3495)

参数

在参数中定义取决于驱动器、轴和编码器的唯一性变量。

定量模式 
使用增量编码器时，您可以使用 1PosU 进行定量操作。 可在参数中设置定量模式。 在定量

模式下，1PosU 仅评估编码器信号 A (/A)。 实际值在每个上升沿时增加。

在定量模式下，仅“微动”功能和“相对定位”功能可用于控制数字量输出。

定量功能本身通过“相对定位”功能触发。 定量大小在启动过程中通过控制接口来指定（距

离）。

每次启动时，实际值均被设置为 0，并且将数字量输出作为切换差程和关断差程的函数进行

控制。
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1PosU 的工作原理

下图显示了 1PosU 的工作原理。

控制程序和轴的接口 
为了执行功能，1PosU 具有作为与轴的接口的数字量输入、用于连接编码器的编码器信号和

用于控制驱动器的数字量输出。

启动运动类型 (MODE) (S7-300, S7-400)
可以使用控制信号和核对信号，通过控制程序监控运动类型 (MODE)。

启动 MODE
下表显示了如何启动 MODE 以及 1PosU 如何对其进行响应。

执行的操作 1PosU 响应

根据 MODE 为控制接口 (页 3515)提供所

需数据。

检查反馈位 (页 3517)是否为 
POS_ACK = 0。

 

将 START 控制位从 0 切换到 1。 1PosU 设置反馈位 POS_ACK = 1 和 
POS_DONE = 0。
您可以据此断定 1PosU 已检测到启动，并且当 
POS_ERR = 0 时，执行 MODE。
当 POS_ERR = 1 时，不执行 MODE。

将 START 控制位从 1 切换到 0。 1PosU 设置反馈位 POS_ACK = 0。
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执行的操作 1PosU 响应

  在停止、参考点运行、绝对定位和相对定位的情

况下，当 MODE 终止且无错时，1PosU 设置反馈

位 POS_DONE = 1。
当 POS_ERR = 1 时，MODE 将因出错被终止。

仅当 POS_ACK = 0 时，才能启动新的 MODE。
如果您在 MODE 运行时执行启动操作，1PosU 将执行新运动并更改方向（如果需要）。

下图显示了启动 MODE 时控制信号和核对信号的交互关系。

POS_ERR

POS_DONE 

POS_ACK

START

激活其它功能 (JOB) (S7-300, S7-400)
可以使用控制信号和核对信号，通过控制程序控制和监视其它功能 (JOB)。

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3453



激活 JOB
下表显示了如何启动 JOB 以及 1PosU 如何对其进行响应。

执行的操作 1PosU 响应

根据 JOB 为控制接口 (页 3515)提供所需

数据。

检查反馈位 (页 3517)是否为 
JOB_ACK = 0。

 

将 JOB_REQ 控制位从 0 切换到 1。 1PosU 设置反馈位 JOB_ACK = 1。
您可以据此断定 1PosU 已检测到启动，并且当 
JOB_ERR = 0 时，执行 JOB。
• 对于“评估参考信号”功能，1PosU 同时设置

反馈位 SYNC = 0。
• 对于锁存功能，1PosU 同时设置反馈位 

LATCH_DONE = 0。
• 然后执行所有其它 JOB。
当 JOB_ERR = 1 时，不执行 JOB。

将 JOB_REQ 控制位从 1 切换到 0。 1PosU 设置反馈位 JOB_ACK = 0。
  评估参考信号时，1PosU 在执行此功能后设置反

馈位 SYNC = 1。
对于“锁存”功能，1PosU 在执行此功能后设置

反馈位 LATCH_DONE = 1。
仅当 JOB_ACK = 0 时，才能激活新的 JOB。

下图显示了启动 JOB 时控制信号和核对信号的交互关系。
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轴、驱动器和编码器 (S7-300, S7-400)

编码器信号的评估  
1PosU 根据编码器类型的不同对位置编码器提供的信号分别进行评估：

• SSI 编码器：

1PosU 以增量为单位直接评估由 SSI 编码器提供的编码器值，并以增量为单位计算实际值

（实际值 = 编码器值）。

实际值处于编码器范围（0 到 [转数 * 增量数] - 1）内。实际值达到编码器操作范围的限

值时，1PosU 生成超出上限/超出下限。

• 增量编码器：

1PosU 对位置编码器提供的脉冲进行四重评估，并沿特定方向将它们加在一起形成实际

值。 当您对参数以及控制和位置接口中的路径进行设置时，请考虑进行四重评估。

增量编码器的 1 个脉冲对应于 1PosU 的 4 个增量。

实际值在 0 到 16 777 215 个增量这一操作范围内。 实际值达到操作范围的限值时，1PosU 
生成超出上限/超出下限。

• 定量模式下的增量编码器：

1PosU 仅评估编码器 A 信号的上升沿，并将这些上升沿相加形成实际值。

实际值在 0 到 16 777 215 个增量这一操作范围内。 实际值达到操作范围的上限时，1PosU 
生成超出上限。

控制驱动器  
使用 1PosU 的 3 个数字量输出控制驱动器。 
您可以通过 SPEED 控制位选择速度（SPEED = 0 表示慢速运行；SPEED = 1 表示快速运行）。 
您还可以在运行期间更改速度。

您可以使用“Tmin 方向更改”参数来更改方向 (页 3503)。
可以从反馈接口 (页 3517)（DO 0、DO 1 和 DO 2）读取相应输出的状态。

数字量输出的功能取决于控制模式：

下图显示了控制模式 0 下的数字量输出状态。
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下图显示了控制模式 1 下的数字量输出状态。

方向使能的作用 (S7-300, S7-400)

说明 
可以使用 DIR_M 和 DIR_P 控制位，定向使能数字量输出。

• 通过设置 DIR_M = 1，您可以在反方向上执行运行。

• 通过设置 DIR_P = 1，您可以在正方向上执行运行。
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中断与继续运行

如果您在运行期间重设相关方向使能，则轴会停止运动，所有 3 个数字量输出均设置为 0，
并且运行中断。

如果您再次设置相关方向使能，则运行将继续。

停止 (MODE 0) (S7-300, S7-400)

停止  
如果启动 MODE 0，1PosU 将停止当前运行，所有 3 个数字量输出均将设置为“0”，并且终止

运行（POS_ERR = 0，POS_DONE = 1）。

因 MODE 0 终止的运行无法继续执行。 要使轴再次运动，请启动新的 MODE。

控制信号

下表显示了控制接口中与“停止”相关的数据。 

地址 分配

字节 0 位 0.7 ... 0.4：
位 7 6 5 4  

MODE 0 = 停止0 0 0 0
位 0： START

核对信号

下表显示了控制接口 (页 3517)中与“停止”相关的数据。

地址 分配

字节 0 位 2： POS_DONE
位 1：POS_ERR
位 0： POS_ACK

参见

1PosU 控制接口 (页 3515)
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微动 (MODE 1) (S7-300, S7-400)

微动  
使用“微动”模式，可以通过 DIR_M 或 DIR_P 控制位 (页 3456)在特定方向上直接控制驱动

器。 
如果启动 MODE 1，1PosU 将沿指定方向（DIR_M 或 DIR_P 控制位 (页 3515)）以指定速度

（SPEED 控制位 (页 3515)）移动驱动器。

可以通过设置控制位 DIR_M = 0 和 DIR_P = 0 停止驱动器。

时间 Tmin 过后，将执行方向更改 (页 3503)。
也可以在未同步的轴（反馈位 SYNC = 0）上，或在发生未决编码器错误（反馈位 
ERR_ENCODER = 1）时，或在没有连接编码器的情况下，激活点动。

下图显示了“微动”运动类型的顺序。

SPEED      

DIR_P 

POS_ERR 

POS_DONE 

POS_ACK 

DIR_M 

SYNC 

START 
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控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“微动”相关的数据。

地址 分配

字节 0 位 0.7 ... 0.4： 
位 7 6 5 4  

MODE 1 = 微动0 0 0 1
位 3： SPEED（SPEED = 0 表示慢速运行；SPEED = 1 表示快速运行）

位 2：DIR_M
位 1： DIR_P
位 0： START

核对信号

下表显示了控制接口 (页 3517)中与“微动”相关的数据。

地址 分配

字节 0 位 2：POS_DONE
位 1：POS_ERR
位 0：POS_ACK

字节 1 到 3 实际值：

• 在增量编码器上：

– 线性轴： 0 … 16 777 215
– 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

• 在 SSI 编码器上：

– 0 到编码器范围 - 1

POS_ERR 错误的原因

必须找出 JOB 15（显示当前值 (页 3485)）发生错误的原因。 
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下表显示了与“微动”相关的错误编号以及错误原因和可能的解决方法。

错误编号 原因 解决方法

2 显示 ERR_2L+ 检查端子 7 上的负载电压 (2L+)。
5 位于驱动器移动方向上的限位

开关处于激活状态

检查开关和接线，以及“DI0 反向限位开

关 (页 3499)”参数和“DI1 正向限位开关 
(页 3499)”参数。

7 微动： DIR_P = 1 并且 
DIR_M = 1

 

13 驱动器和编码器的旋转方向不

同

检查驱动器和编码器的接线，以及“反向

旋转 (页 3498)”参数。

15 在定量模式下： DIR_M = 1  

参考点逼近 (MODE 3) (S7-300, S7-400)

参考点逼近 (MODE 3) (S7-300, S7-400)

参考点逼近  
参考点运行只能在增量编码器上和非激活的定量模式下启动。

启动参考点逼近后，您可以使用外部参考信号同步轴。 可以使用 3 个数字量输入或零标记 
(页 3463)作为参考信号。 
可以为数字量输入 DI0（反向限位开关）、DI1（正向限位开关）以及 DI2（减速凸轮）分配

参数，使之作为常闭触点或常开触点。

为控制接口 (页 3515)提供参考点坐标并启动 MODE 3。 1PosU 将设置核对信号 SYNC = 0，
沿设定的起始方向以设置的速度（控制位 SPEED）移动驱动器，并搜索参考信号。 1PosU 在
限位开关和减速凸轮处自动执行所需的方向更改。

设置必要的方向使能 (页 3456)（DIR_M、DIR_P），以确保驱动器得以控制。
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如果 1PosU 检测到分配的参数参考信号，它会将驱动器控制为沿参考方向慢速运行。 这通过

“参考信号”和“参考开关”参数来控制。

  参考开关：

减速凸轮朝向反

向

参考开关：

减速凸轮朝向正

向

参考开关：

反向限位开关

参考开关：

正向限位开关

参考信号： 参考

开关和零标记

 

参考方向反向

 

参考方向正向

 

参考方向正向

 

参考方向反向参考信号： 参考

开关

参考信号： 零标

记

未定义参考方向。 轴在下一个零标记处同步。

经过参考信号后，轴将同步。 1PosU 将设置核对信号 SYNC = 1，并为实际值分配参考点坐标。

下图显示了“微动”运动类型的顺序。
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控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“参考点逼近”相关的数据。

地址 分配

字节 0 位 0.7 ... 0.4： 
位 7 6 5 4  

MODE 3 = 参考点逼近0 0 1 1
位 3： SPEED（SPEED = 0 表示慢速运行；SPEED = 1 表示快速运行）

位 2：DIR_M
位 1：DIR_P
位 0： START

字节 1 到 3 参考点坐标：

• 线性轴： 0 … 16 777 215
• 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

核对信号

下表显示了控制接口 (页 3517)中与“参考点逼近”相关的数据。

地址 分配

字节 0 位 3：SYNC
位 2：POS_DONE
位 1：POS_ERR
位 0：POS_ACK

字节 1 到 3 实际值：

• 线性轴： 0 … 16 777 215
• 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

POS_ERR 错误的原因

必须找出 JOB 15（显示当前值 (页 3485)）发生错误的原因。
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下表显示了与“参考点逼近”相关的错误编号以及错误原因和可能的解决方法。

错误编号 原因 解决方法

1 定量操作中使用了不允许的 MODE  
2 显示 ERR_2L+ 检查端子 7 上的负载电压 (2L+)。
3 显示 ERR_ENCODER 检查编码器接线

10 参考点逼近： 参考点坐标 ≥ 旋转轴终

点

 

11 在限位开关的范围内或在限位开关之

间没有找到参考信号

检查开关、编码器和接线

13 驱动器和编码器的旋转方向不同 检查驱动器和编码器的接线，以及

“反向旋转 (页 3498)”参数。

参考点逼近的曲线 (S7-300, S7-400)

根据参数化和起始位置执行参考点运行

参考点逼近曲线取决于分配的参数和起始位置。

因此，参考点逼近取决于许多因素 
• 在参考点运行起始处，驱动器的起始位置

• 分配的参数起始方向

• 分配的参数参考信号

• 分配的参数参考开关。

示例 1： 使用减速凸轮和零标记时的参考点逼近

分配的起始位置和参数：

• 起始位置： 反向限位开关和减速凸轮之间

• 起始方向： 正向

• 参考信号： 参考开关和零标记

• 参考开关： 朝向正向的减速凸轮

下图显示了使用减速凸轮和零标记时的参考点逼近。
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还可以在没有零标记的情况下，使用减速凸轮执行同步。

如果起始位置在减速凸轮上，1PosU 将驱动器直接控制为沿参考方向慢速运行。

示例 2： 带有反向限位开关的参考点运行

分配的起始位置和参数：

• 起始位置： 反向限位开关和正向限位开关之间

• 起始方向： 负向

• 参考信号： 参考开关

• 参考开关：负向限位开关

下图显示了使用反向限位开关时的参考点逼近。

还可以在限位开关处使用以下零标记执行同步。

如果起始位置在限位开关上，1PosU 将驱动器直接控制为沿参考方向慢速运行。
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示例 3： 在正向限位开关处反向的参考点运行

分配的起始位置和参数：

• 起始位置： 反向限位开关和减速凸轮之间

• 起始方向： 正向

• 参考信号： 参考开关和零标记

• 参考开关： 朝向正向的减速凸轮

下图显示了在正向限位开关处反向的参考点逼近。

如果起始位置在正向限位开关上，1PosU 会将驱动器直接控制为沿与分配的起始方向参数相

反的方向快速运行。

示例 4： 仅带零标记的参考点运行

分配的起始位置和参数：

• 起始位置： 反向限位开关和正向限位开关之间

• 起始方向： 负向

• 参考信号： 零标记

• 参考开关： 不相关

下图显示了只使用零标记时的参考点逼近。
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相对定位 (MODE 4) (S7-300, S7-400)

相对定位  
使用相对定位功能时，1PosU 使驱动器沿指定方向从起始位置移动预设的距离。

为控制接口 (页 3515)提供距离，并通过指定方向（DIR_M 和 DIR_P）来启动 MODE 4。 
1PosU 将使驱动器以预设速度（SPEED 控制位）移动此距离。 在切换点处，1PosU 将从快

速运行切换到慢速运行，而在关断点处，1PosU 将终止运行。

如果在运行激活期间执行启动，1PosU 将在时间 T min 过后执行必要的方向更改 (页 3503)。
1PosU 不检查预设距离。 也就是说，回转轴可能包含多于一次的旋转。

在定量模式 (页 3450)下，仅可在正方向上进行“相对定位”。 实际值在每次启动时都设置

为 0。
下图显示了“相对定位”运动类型的顺序。
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控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“相对定位”相关的数据。 

地址 分配

字节 0 位 0.7 ... 0.4：
位 7 6 5 4  

MODE 4 = 相对定位0 1 0 0
位 3： SPEED（SPEED = 0 表示慢速运行；SPEED = 1 表示快速运行）

位 2：DIR_M
位 1：DIR_P
位 0： START

字节 1 到 3 距离：

• 线性轴： 0 … 16 777 215
• 旋转轴： 0 … 16 777 215

核对信号

下表显示了反馈接口 (页 3517)中与“相对定位”相关的数据。

地址 分配

字节 0 位 3：SYNC
位 2：POS_DONE
位 1：POS_ERR
位 0：POS_ACK

字节 1 到 3 实际值：

• 在增量编码器上：

– 线性轴： 0 … 16 777 215
– 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

• 在 SSI 编码器上：

– 0 到编码器范围 - 1

POS_ERR 错误的原因

必须找出 dem JOB 15（显示当前值 (页 3485)）发生错误的原因。 
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下表显示了与“相对定位”相关的错误编号以及错误原因和可能的解决方法。

错误编号 原因 解决方法

2 显示 ERR_2L+ 检查端子 7 上的负载电压 (2L+)。
3 显示 ERR_ENCODER 检查编码器接线

5 位于驱动器移动方向上的限位开关

处于激活状态

检查开关和接线，以及“DI0 反向限位

开关 (页 3499)”参数和“DI1 正向限位

开关 (页 3499)”参数。

7 相对定位：

启动时 DIR_P = 0 且 DIR_M = 0 或 
DIR_P = 1 且 DIR_M = 1

 

13 驱动器和编码器的旋转方向不同 检查驱动器和编码器的接线，以及“反

向旋转 (页 3498)”参数。

15 在定量模式下： DIR_M = 1  

绝对定位 (MODE 5) (S7-300, S7-400)

绝对定位  
使用绝对定位功能时，1PosU 使驱动器朝绝对目标移动。 要实现此操作，轴必须同步。

在激活的定量模式下，不能进行“绝对定位”。

为控制接口 (页 3515)提供目标，并通过设置必要的方向使能 (页 3456)（DIR_M、DIR_P）启

动 MODE 5。 1PosU 将驱动器按预设速度（控制位 SPEED）朝目标移动。 在切换点处，

1PosU 将从快速运行切换到慢速运行，而在关断点处，1PosU 将终止运行。

如果在运行激活期间执行启动，1PosU 将在时间 T min 过后执行必要的方向更改 (页 3503)。

线性轴

1PosU 确定逼近目标的方向。 必须设置必要的方向使能（DIR_M、DIR_P）才能启动。 也可

以设置两个使能。
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旋转轴

您可以通过选择方向使能（DIR_M、DIR_P）来确定逼近目标的方向：

DIR_P 和 DIR_M 控制位 方向

DIR_P = 1
DIR_M = 0

在正方向上逼近目标。

DIR_P = 0
DIR_M = 1

在反方向上逼近目标。

DIR_P = 1
DIR_M = 1

以 短的路线逼近目标。 
1PosU 确定逼近目标的方向。 如果要运行的结果距

离小于关断差程，则不启动任何运行 
(POS_DONE = 1)。

下图显示了“绝对定位”运动类型的顺序。
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控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“绝对定位”相关的数据。 

地址 分配

字节 0 位 0.7 ... 0.4：
位 7 6 5 4  

MODE 5 = 绝对定位0 1 0 1
位 3： SPEED（SPEED = 0 表示慢速运行；SPEED = 1 表示快速运行）

位 2：DIR_M
位 1：DIR_P
位 0： START

字节 1 到 3 目标：

• 在增量编码器上：

– 线性轴： 0 … 16 777 215
– 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

• 在 SSI 编码器上：

– 0 到编码器范围 - 1

核对信号

下表显示了反馈接口 (页 3517)中与“绝对定位”相关的数据。

地址 分配

字节 0 位 3：SYNC
位 2：POS_DONE
位 1：POS_ERR
位 0：POS_ACK

字节 1 到 3 实际值：

• 在增量编码器上：

– 线性轴： 0 … 16 777 215
– 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

• 在 SSI 编码器上：

– 0 到编码器范围 - 1
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POS_ERR 错误的原因

必须找出 JOB 15（显示当前值 (页 3485)）发生错误的原因。

下表显示了与“绝对定位”相关的错误编号以及错误原因和可能的解决方法。

错误编号 原因 解决方法

1 定量操作中使用了不允许的 MODE  
2 显示 ERR_2L+ 检查端子 7 上的负载电压 (2L+)。
3 显示 ERR_ENCODER 检查编码器接线

4 轴未同步 (SYNC = 0) 您可以使用以下各项同步轴： 
• 参考点运行

• 参考信号评估

• 设置实际值

5 沿其方向控制驱动器的限位开关处于激活

状态

检查开关和接线，以及“DI0 反
向限位开关 (页 3499)”参数和

“DI1 正向限位开关 (页 3499)”参
数。

7 启动时 DIR_P = 0 和 DIR_M = 0 或相关控

制位 DIR_P = 0 或 DIR_M = 0。
 

8 目标 ≥ 旋转轴终点（在增量编码器上）或

目标 ≥ 编码器范围（在 SSI 编码器上）

 

9 绝对定位因启动了 JOB 9 而终止（仅在增

量编码器上）

 

13 驱动器和编码器的旋转方向不同 检查驱动器和编码器的接线，以

及“反向旋转 (页 3498)”参数。

取消 JOB 处理 (JOB 0) (S7-300, S7-400)

取消 JOB 处理  
激活 JOB 0 时，1PosU 将进行以下响应：

• 取消当前的 JOB 9“评估参考信号”，

• 取消当前的 JOB 10“锁存功能”，

• 设置未决的 JOB_ERR = 0。
无论轴处于何种状态，都可以激活 JOB 0。
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对 MODE 的影响

MODE 不受 JOB 0 的影响。

控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“取消 JOB 处理”相关的数据。

地址 分配

字节 4 位 4.7 ... 4.4：
位 7 6 5 4  

JOB 0 = JOB - 取消处理0 0 0 0
位 0： JOB_REQ

核对信号

下表显示了反馈接口 (页 3517)中与“取消 JOB 处理”相关的数据。

地址 分配

字节 4 位 1：JOB_ERR
位 0： JOB_ACK

设置实际值 (JOB 1)  (S7-300, S7-400)

设置实际值  
“设置实际值”会为显示的实际值分配新坐标。 这会使操作范围移到轴的其它部分。

可在增量编码器上和未激活的定量模式下同步轴。

为控制接口 (页 3515)提供新的实际值坐标，并激活 JOB 1。
1PosU 将预设实际值坐标设置为反馈接口 (页 3517)中显示的实际值，并设置反馈位 
SYNC = 1。
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对 MODE 的影响

下表显示了 JOB 1 对各种 MODE 的影响。

MODE 发生的情况

参考点逼近 在增量编码器上和未激活的定量模式下，确保在评估参考点运行时，

立即设置反馈位 SYNC = 1。
参考点运行仍继续运行。

微动 -
绝对定位 可能出现以下响应：

• 与目标的距离 ≤ 关断差程

到达或超过切断点；立即切断定位，运行终止并且 
POS_DONE = 1。 在这种情况下，有时会超过目标。

• 到目标的距离 ≤ 切换差程

已到达或超过切换点；立即从快速进给减速到慢速进给。在这种

情况下，慢速运行所通过的距离小于（切换差程 - 关断差程）。

• 与目标的距离 > 切换差程

即使驱动器已预先切换到慢速运行，但驱动器仍将以快速运行方

式移动。

相对定位 继续运行预设距离。

控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“设置实际值”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 4.7 ... 4.4：
位 7 6 5 4  

JOB 1 = 设置实际值0 0 0 1
位 0： JOB_REQ

字节 5 到 7 实际值坐标：

• 在增量编码器上：

– 线性轴： 0 … 16 777 215
– 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

• 在 SSI 编码器上：

– 0 到编码器范围 - 1
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核对信号

下表显示了反馈接口 (页 3517)中与“设置实际值”相关的数据。

地址 分配

字节 0 位 3：SYNC
字节 1 到 3 实际值：

• 在增量编码器上：

– 线性轴： 0 … 16 777 215
– 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

• 在 SSI 编码器上：

– 0 到编码器范围 - 1
字节 4 位 1： JOB_ERR

位 0： JOB_ACK

JOB_ERR 错误的原因

下表显示了与“设置实际值”相关的错误编号以及错误原因和可能的解决方法。

错误编号 含义 解决方法

23 显示 ERR_ENCODER 检查编码器接线

34 实际值坐标 ≥ 旋转轴终点（在增量编码器上）

或实际值坐标 ≥ 编码器范围（在 SSI 编码器上）

 

移动编码器范围 (JOB 2)  (S7-300, S7-400)

移动编码器范围  
“移动编码器范围”功能只能在 SSI 编码器上执行。

“移动编码器范围”将对编码器值进行调整，使显示的实际值与真正的实际值相对应。 必须

先终止激活的运行，才能进行此操作。

为控制接口 (页 3515)提供偏移，并激活 JOB 2。
按如下公式计算偏移：

• 偏移 = 显示的实际值 – 真正的实际值
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如果偏移为负值，请执行以下操作：

• 偏移 = 显示的实际值 – 真正的实际值 +
（转数 × 增量数）

1PosU 将接受预设偏移并在反馈接口 (页 3517)上显示真正的实际值坐标。

对 MODE 的影响

MODE 不受 JOB 2 的影响。

控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“移动编码器范围”相关的数据。

地址 分配

字节 4 位 4.7 ... 4.4：
位 7 6 5 4  

JOB 2 = 移动编码器范围0 0 1 0
位 0： JOB_REQ

字节 5 到 7 偏移

（0 到编码器范围）

核对信号

下表显示了反馈接口 (页 3517)中与“移动编码器范围”相关的数据。 

地址 分配

字节 1 到 3 实际值：

• 0 到编码器范围 - 1
字节 4 位 1： JOB_ERR

位 0： JOB_ACK
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JOB_ERR 错误的原因

下表显示了与“移动编码器范围”相关的错误编号以及错误原因和可能的解决方法。

错误编号 含义 解决方法

21 在增量编码器上使用了不允许的 JOB：  
23 显示 ERR_ENCODER 检查编码器接线

26 由于存在激活的运行，无法启动 JOB 2“移
动编码器范围”

 

33 对于 JOB 2： 偏移不在编码器范围内  

更改关断差程 (JOB 3)  (S7-300, S7-400)

更改关断差程  
“更改关断差程”用于调整驱动器控制，使其适应负载和机械条件发生的任何变化。 
为控制接口 (页 3515)提供新的关断差程，并激活 JOB 3。
1PosU 将接受指定的关断差程。

关断差程将一直有效，直到更改 1PosU 的参数分配 (页 3495)为止。

对 MODE 的影响

下表显示了 JOB 3 对各种 MODE 的影响。

MODE 发生的情况

参考点逼近 -
微动

绝对定位 与目标的距离 ≤ 关断差程

到达或超过切断点；立即切断定位，运行终止并且 POS_DONE = 1。 
在这种情况下，有时会超过目标。

相对定位
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控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“更改关断差程”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 4.7 ... 4.4：
位 7 6 5 4  

JOB 3 = 更改关断差程0 0 1 1
位 0： JOB_REQ

字节 5 到 7 关断差程

• 线性轴： 0 … 16 777 215
• 旋转轴： 0 … 16 777 215

核对信号

下表显示了反馈接口 (页 3517)中与“更改关断差程”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 0： JOB_ACK

更改切换差程 (JOB 4)  (S7-300, S7-400)

更改切换差程  
“更改切换差程”用于调整驱动器控制，使其适应负载和机械条件发生的任何变化。 
为控制接口 (页 3515)提供新的切换差程，并激活 JOB 4。
1PosU 将接受指定的切换差程。

切换差程将一直有效，直到更改 1PosU 的参数分配 (页 3495)为止。

对 MODE 的影响

下表显示了 JOB 4 对各种 MODE 的影响。

MODE 发生的情况

参考点逼近 -
微动
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MODE 发生的情况

绝对定位 可能出现以下响应：

• 到目标的距离 ≤ 切换差程。 
已达到或超过切换点；立即从快速进给减速到慢速进给。在这种

情况下，慢速运行所通过的距离小于（切换差程 - 关断差程）。

• 与目标的距离 > 切换差程

即使驱动器已预先切换到慢速进给，但驱动器仍将以快速进给方

式移动。

相对定位

控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“更改切换差程”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 4.7 ... 4.4：
位 7 6 5 4  

JOB 4 = 更改切换差程0 1 0 0
位 0： JOB_REQ

字节 5 到 7 切换差程：

• 线性轴： 0 … 16 777 215
• 旋转轴： 0 … 16 777 215

核对信号

下表显示了反馈接口 (页 3517)中与“更改切换差程”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 0： JOB_ACK

评估参考信号 (JOB 9)  (S7-300, S7-400)

评估参考信号  
“评估参考信号”功能仅能在增量编码器中和未激活的定量模式下使用。

使用“评估参考信号”功能时，可在当前运行处于“微动”和“相对定位”MODE 时使用外

部参考信号来同步轴。可将 3 个数字量输入或零标记 (页 3463)用作参考信号。
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可以为数字量输入 DI0（反向限位开关）、DI1（正向限位开关）以及 DI2（减速凸轮）分配

参数，使之作为常闭触点或常开触点。

为控制接口 (页 3515)提供参考点坐标并激活 JOB 9。 1PosU 将设置核对信号 SYNC = 0。
如果 1PosU 检测到在参考方向上通过了分配的参数参考信号，则将同步轴。 1PosU 将设置

核对信号 SYNC = 1，并为实际值分配参考点坐标。

参考方向通过“参考信号”和“参考开关”参数来控制。

  参考开关：

减速凸轮朝向反

向

参考开关：

减速凸轮朝向正

向

参考开关：

反向限位开关

参考开关：

正向限位开关

参考信号： 参考

开关和零标记

 

参考方向反向

 

参考方向正向

 

参考方向正向

 

参考方向反向参考信号： 参考

开关

参考信号： 零标

记

未定义参考方向。 轴在下一个零标记处同步。

对 MODE 的影响

下表显示了 JOB 9 对各种 MODE 的影响。

MODE 发生的情况

参考点逼近 使用 JOB 9 传送的参考坐标有效。

微动 -
绝对定位 由于删除了 SYNC，将取消运行并且 POS_ERR = 1
相对定位 -
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控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“评估参考信号”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 4.7 ... 4.4：
位 7 6 5 4  

JOB 9 = 评估参考信号1 0 0 1
位 0： JOB_REQ

字节 5 到 7 参考点坐标：

• 线性轴： 0 … 16 777 215
• 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

核对信号

下表显示了控制接口 (页 3517)中与“评估参考信号”相关的数据。

地址 分配

字节 0 位 3：SYNC
字节 1 到 3 实际值：

• 线性轴： 0 … 16 777 215
• 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

字节 4 位 1： JOB_ERR
位 0： JOB_ACK

JOB_ERR 错误的原因

下表显示了与“评估参考信号”相关的错误编号以及错误原因和可能的解决方法。

错误编号 含义 解决方法

21 SSI 编码器或定量操作中使用了不允许的 
JOB

 

23 显示 ERR_ENCODER 检查编码器接线

30 参考点坐标 ≥ 旋转轴终点  
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锁存功能 (JOB 10) (S7-300, S7-400)

锁存功能

使用“锁存功能”可以在 DI2 数字量输入上出现沿信号时存储一次实际值。 例如，您可以

使用此功能检测跳沿或测量长度。

为控制接口 (页 3515)提供所需的沿并激活 JOB 10。
如果 1PosU 检测到 DI2 数字量输入上出现预设的沿信号，则它将存储关联的实际值，将该

值显示为反馈值 (页 3517)，并设置反馈位 LATCH_DONE = 1。
然后可以重新激活“锁存功能”。

锁存功能和参考点逼近或“评估参考信号”

如果 1PosU 在同一沿信号时同步，它将在分配参考点坐标之前存储实际值。

对 MODE 的影响

MODE 不受 JOB 10 的影响。

控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“锁存功能”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 4.7 ... 4.4：
位 7 6 5 4  

JOB 10 = 锁存功能1 0 1 0
位 0： JOB_REQ

字节 5 位 1： DI2 处产生负跳沿时锁存

位 0： DI2 处产生正跳沿时锁存
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核对信号

下表显示了反馈接口 (页 3517)中与“锁存功能”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 2：LATCH_DONE
位 1： JOB_ERR
位 0： JOB_ACK

字节 5 到 7 反馈值： DI2 上出现沿信号时的实际值

• 在增量编码器上：

– 线性轴： 0 … 16 777 215
– 旋转轴： 0 到旋转轴终点 - 1

• 在 SSI 编码器上：

– 0 到编码器范围 - 1

JOB_ERR 错误的原因

下表显示了与“锁存功能”相关的错误编号以及错误原因和可能的解决方法。

错误编号 含义 解决方法

23 显示 ERR_ENCODER 检查编码器接线

36 沿选择未知  

定义用于监视旋转方向的设置 (JOB 11)  (S7-300, S7-400)

设置旋转方向监视  
“定义用于监视旋转方向的设置”在定量模式下不可用。 
使用“定义用于监视旋转方向的设置”功能，可以调整 1PosU 旋转方向的监视以适应负载

和机械条件。

旋转方向监视始终处于激活状态。 1PosU 将检测驱动器和编码器的旋转方向是否相同。 旋
转方向监视对驱动器和编码器在不同方向上允许的容差上限为预设程差。 如果超出指定距离，

则 1PosU 将报告 POS_ERR = 1。
除非已激活 JOB 11，否则将使用参数中的关断差程的两倍作为程差。 JOB 3“更改关断差程”

不会影响用于旋转方向监视的距离差。

为控制接口 (页 3515)提供新的距离差并激活 JOB 11。
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1PosU 将接受用于旋转方向监视的预设距离差。

用于旋转方向监视的预设距离差将一直有效，直到更改了 1PosU 的参数分配 (页 3495)为止。

禁用旋转方向监视

程差为 0 时，将禁用旋转方向监视。

对 MODE 的影响

MODE 不受 JOB 11 的影响。

控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“定义用于监视旋转方向的设置”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 4.7 ... 4.4：
位 7 6 5 4  

JOB 11 = 定义用于监视旋转方向的设置1 0 1 1
位 0： JOB_REQ

字节 5 0
字节 6、7 用于旋转方向监视的距离差

• 0 … 65 535

核对信号

下表显示了反馈接口 (页 3517)中与“定义用于监视旋转方向的设置”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 1： JOB_ERR
位 0： JOB_ACK
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JOB_ERR 错误的原因

下表显示了与“定义用于监视旋转方向的设置”相关的错误编号以及错误原因和可能的解决

方法。

错误编号 含义 解决方法

21 在定量模式中使用了不允许的 JOB  
38 旋转方向监视的程差 > 65 535  

显示当前值 (JOB 15)  (S7-300, S7-400)

显示当前值  
可以将以下值显示在反馈接口中，作为反馈值：

• 剩余距离

• 实际速度

• POS_ERR 和 JOB_ERR 错误的原因

1PosU 将剩余距离设置为默认反馈值。

不管所选的反馈值为何，1PosU 在反馈接口中继续显示实际值。

为控制接口 (页 3515)提供所需反馈值并激活 JOB 15。
所选反馈值将一直有效，直到更改了 1PosU 的参数分配 (页 3495)为止。

显示当前值和锁存功能

如果激活了锁存功能，1PosU 会在 DI2 数字量输入上出现沿信号时将反馈值设置为 0 并显示

实际值。

只有终止锁存功能后，才能重新激活 JOB 15。

剩余距离

在“绝对定位”和“相对定位”MODE 下，1PosU 将计算到目标的距离，将其作为剩余距离。

只要实际值未达到目标值，剩余距离就保持正值。 超过目标时，其值将变为负值。 在其它 
MODE 下，剩余距离为 0。
1PosU 将显示带符号的剩余距离，介于 -8 388 608 和 8 388 607 个增量之间。 负值以二的

补码显示。 如果实际剩余距离超出了这些限制，则将显示限制值。
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实际速度

1PosU 将计算实际速度，该值作为编码器值每 10 ms 内的增量变化。它显示的这些值介于 0 
到 16 777 215 之间。 

POS_ERR 和 JOB_ERR 错误的原因

1PosU 将显示 POS_ERR 和 JOB_ERR 错误的原因，以及在控制接口 (页 3515)中输入的 MODE 
和 JOB。 

对 MODE 的影响

MODE 不受 JOB 15 的影响。

控制信号

下表显示了控制接口 (页 3515)中与“显示当前值”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 4.7 ... 4.4：
位 7 6 5 4  

JOB 15 = 显示当前值1 1 1 1
位 0： JOB_REQ

字节 5 0: 剩余距离

1: 实际速度

2: POS_ERR 和 JOB_ERR 错误的原因

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

3486 编程和操作手册, 11/2022



核对信号

下表显示了反馈接口 (页 3517)中与“显示当前值”相关的数据。 

地址 分配

字节 4 位 1： JOB_ERR
位 0： JOB_ACK

字节 5 到 7 根据选定的反馈值：

• 剩余距离： –8 388 608 … 8 388 607
• 实际速度： 0 … 16 777 215
• POS_ERR 和 JOB_ERR 错误的原因：

– 字节 5： POS_ERR 错误的原因 (页 3492)
– 字节 6： JOB_ERR 错误的原因 (页 3494)
– 位 7.3 ... 7.0： MODE（= 控制信号的位 0.7 到 0.4）
– 位 7.7 ... 7.4： JOB（= 控制信号的位 4.7 到 4.4）

JOB_ERR 错误的原因

下表显示了与“显示当前值”相关的错误编号以及错误原因和可能的解决方法。

错误编号 含义 解决方法

35 显示当前值： 选择未知  
37 显示当前值： 在锁存功能运行的情况下无法

激活 JOB 15。
 

错误检测/诊断 (S7-300, S7-400)

使用 1PosU 时发生的错误的概述 (S7-300, S7-400)
使用 1PosU 时可能发生各种错误。 共有以下几种不同类型错误：

• 参数分配错误 (页 3488)
• 外部错误 (页 3489)
• 控制 MODE 和 JOB 时的错误 (页 3491)
必须确认 (页 3491)“负载电压失电”、“编码器电源短路”以及“编码器信号线断线/短路”

错误。
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如果在启动 MODE 或激活 JOB 时发生错误，则可在以下位置找到详细信息：

• POS_ERR 错误的原因 (页 3492)
• JOB_ERR 错误的原因 (页 3494)

参数分配错误 (S7-300, S7-400)

参数分配错误 
下表显示了 1PosU 参数分配错误。

参数分配错误 1PosU 响应

原因：

• 1PosU 无法将现有参数识别为其自身的参数。

• 已组态的 1PosU 插槽与结构不匹配。

 
仅在 SSI 编码器上：

• “编码器每转脉冲数”参数使用了不允许的值。

• “转数”参数使用了不允许的值。

• 编码器每转脉冲数 × 转数大于 4096 × 4096。
 
仅针对定量操作：

• 已激活“编码器信号诊断”

• 已激活“反向旋转”

 
要执行的操作：

• 检查组态和参数结构。

• 未组态 1PosU，无法执行其功能。

• 生成通道特定的诊断
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外部错误 (S7-300, S7-400)

外部错误  
下表显示了 1PosU 外部错误。

负载电压 2L+ 失电 1PosU 的响应

原因：

• 端子 7 上无负载电压 2L+ 或过低

解决方法：

• 检查接线。 消除可能的短路情况。

• 通过 EXTF_ACK 控制位确认 (页 3491)该故障。

• 停止当前运行；无法启动新的运行。

– 所有 3 个数字量输出都设置为 0。
– POS_ERR = 1 反馈位

– POS_DONE = 0 反馈位

• ERR_2L+ = 1 反馈位

• 生成通道特定的诊断

• 等待 EXTF_ACK 错误确认

编码器电源短路 1PosU 的响应

原因：

• 端子 6 和端子 10 上的编码器电源短路

解决方法：

• 检查接线并纠正短路。

• 通过 EXTF_ACK 控制位确认 (页 3491)错误。

• 停止当前的“参考点逼近”、“相对定位”和“绝对定

位”MODE；无法在这些 MODE 下启动新的运行。

– 所有 3 个数字量输出都设置为 0。
– POS_ERR = 1 反馈位

– POS_DONE = 0 反馈位

• ERR_ENCODER = 1 反馈位

• SYNC = 0 反馈位

• 生成通道特定的诊断

• 等待 EXTF_ACK 错误确认

• 点动 MODE 不受此故障影响。

• 取消当前的“评估参考信号”JOB。
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编码器信号线断线/短路 1PosU 的响应

使用 SSI 编码器时：

要求：

• 要检测编码器信号的故障，必须启用“编码器

信号诊断”参数。

原因：

• 端子 9 和 13 上或端子 12 和 16 上的编码器信

号线断线或短路。

• SSI 编码器的参数与所连接的编码器不对应。

解决方法：

• 检查接线并纠正短路。

• 将组态与编码器的技术规范进行比较。

• 通过 EXTF_ACK 控制位确认 (页 3491)错误。

 
使用增量编码器时以下说明适用：

要求：

• 只有启用“编码器信号诊断”参数后，才能对

差分信号为 5V 的 A、/A 和 B、/B 信号或差分信

号为 24V 的 A* 和 B* 进行错误检测。

• 启用“零标记诊断”参数后，才能对差分信号

为 5V 的 N、/N 信号进行错误检测。 如果使用

没有零标记的编码器，请关闭错误检测。 如果

已激活定量模式，则无法执行“零标记信号诊

断”。

原因：

• 对于 5V 差分信号：

端子 9 和 13 上、端子 11 和 15 上或端子 12 和 
16 上的编码器信号线断线或短路。

• 识别到编码器信号的沿错误，因此 1PosU 无法

执行明确的方向识别。

解决方法：

• 检查接线并纠正短路。

• 通过 EXTF_ACK 控制位确认 (页 3491)错误。

• 停止当前的“参考点逼近”、“相对定位”和“绝对定

位”MODE；无法在这些 MODE 下启动新的运行。

– 所有 3 个数字量输出都设置为 0。
– POS_ERR = 1 反馈位

– POS_DONE = 0 反馈位

• ERR_ENCODER = 1 反馈位

• SYNC = 0 反馈位

• 生成通道特定的诊断

• 等待 EXTF_ACK 错误确认

• 点动 MODE 不受此故障影响。

• 取消当前的“评估参考信号”JOB。
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控制 MODE 和 JOB 时的错误 (S7-300, S7-400)

控制 MODE 和 JOB 时的错误  
下表显示了对于 1PosU 控制 MODE 和 JOB 时的错误。

POS_ERR 1PosU 的响应

原因：

• 启动 MODE 时未满足某些要求或条件

• 不执行所启动的 MODE。
• 停止当前运行。

– 所有 3 个数字量输出都设置为 0。
– POS_ERR = 1 反馈位

– POS_DONE = 0 反馈位

JOB_ERR 1PosU 的响应

原因：

• 启动 JOB 时未满足某些要求或条件

• 不执行激活的 JOB。
– JOB_ERR = 1 反馈位

错误确认 EXTF_ACK (S7-300, S7-400)

EXTF_ACK 错误确认  
必须确认 (页 3489)“负载电压失电”、“编码器电源短路”以及“编码器信号线断线/短路”

这三个纠正的外部错误。 下表显示了所需的确认顺序。

执行的操作 1PosU 响应

  • ERR_2L+ = 1 反馈位

和/或
• ERR_ENCODER = 1 反馈位

控制程序检测到置位的 ERR_2L+ 或 ERR_ENCODER 反
馈位。

执行应用程序特定的错误响应。

消除错误原因。

 

将 EXTF_ACK 控制位 (页 3515)从 0 切换到 1 1PosU 设置 ERR_2L+ = 0 和 ERR_ENCODER = 0 反馈位 
(页 3517)。
这表明已消除并确认了原因。

如果 ERR_2L+ = 1 和/或 ERR_ENCODER = 1，则说明尚

未消除错误原因。
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执行的操作 1PosU 响应

将 EXTF_ACK 控制位 (页 3515)从 1 切换到 0。  
在连续错误确认 (EXTF_ACK = 1) 的情况下或 CPU/主站处于 STOP 模式时，1PosU 会在检测到错误后立即报告

错误，并在消除错误后立即将其删除。

POS_ERR 错误的原因 (S7-300, S7-400)

POS_ERR 错误的原因  
下表显示了 POS_ERR 错误的原因和可能的解决方法。

错误编号 原因 解决方法

1 MODE 未知或不允许使用 允许的 MODE 包括：

• MODE 0
• MODE 1
• MODE 3（在 SSI 编码器上或定量模式下不允

许）

• MODE 4
• MODE 5（在定量模式下不允许）

2 显示 ERR_2L+ 检查端子 7 上的负载电压 (2L+)。
3 显示 ERR_ENCODER 检查编码器接线

4 轴未同步 (SYNC = 0) SSI 编码器：

• 消除编码器故障。

 
轴可以在增量编码器上和未激活的定量模式下通

过以下各项同步：

• 参考点逼近

• 评估参考信号

• 设置实际值

5 沿其方向控制驱动器的限位开关处于激活状

态

检查开关和接线，以及“DI0 反向限位开关 
(页 3499)”参数和“DI1 正向限位开关 
(页 3499)”参数。
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错误编号 原因 解决方法

7 微动： DIR_P = 1 并且 DIR_M = 1
绝对定位：

启动时 DIR_P = 0 和 DIR_M = 0 或相关控制位 
DIR_P = 0 或 DIR_M = 0
相对定位：

启动时 DIR_P = 0 且 DIR_M = 0 或 DIR_P = 1 
且 DIR_M = 1

 

8 绝对定位：

目标 ≥ 旋转轴终点（在增量编码器上）或目

标 ≥ 编码器范围（在 SSI 编码器上）

 

9 绝对定位因启动了 JOB 9 终止  
10 参考点逼近： 参考点坐标 ≥ 旋转轴终点  
11 参考点逼近： 

在限位开关的范围内或在限位开关之间没有

找到参考信号

检查开关、编码器和接线

13 驱动器和编码器的旋转方向不同 检查驱动器和编码器的接线，以及“反向旋转 
(页 3498)”参数。

15 微动、相对定位：

在定量模式 DIR_M = 1 下
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JOB_ERR 错误的原因 (S7-300, S7-400)

JOB_ERR 错误的原因  
下表显示了 POS_ERR 错误的原因和可能的解决方法。

错误编号 含义 解决方法

21 JOB 未知或不允许使用 允许的 JOB 包括：

• JOB 0
• JOB 1
• JOB 2（仅在 SSI 编码器上允许）

• JOB 3
• JOB 4
• JOB 9（在 SSI 编码器上或定量模式 

(页 3450)下不允许）

• JOB 10
• JOB 11（在定量模式下不允许）

• JOB 15
23 显示 ERR_ENCODER 检查编码器接线

26 由于存在激活的运行，无法启动 JOB 2“移动编

码器范围”

 

29 评估参考信号： 参考点坐标 ≥ 旋转轴终点  
34 设置实际值： 实际值坐标 ≥ 编码器范围  
35 显示当前值： 选择未知  
36 锁存功能： 沿选择未知  
37 显示当前值： 在锁存功能运行的情况下无法激

活 JOB 15。
 

38 旋转方向监视的

程差 > 65 535
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CPU/主站 STOP 模式和 RESET 状态 (S7-300, S7-400)

CPU/主站处于 STOP 模式时的行为  
下表显示了 CPU/主站处于 STOP 模式时 1PosU 的行为。

CPU/主站处于 STOP 模式时的行为 1PosU 响应

• 由于 CPU/总线主站断电

或

• 由于 IM 151/IM 151 FO 断电

或

• 由于总线传输失败

或

• 由于从 RUN 更改为 STOP

• 停止当前运行。

• 所有 3 个数字量输出都设置为 0。
• POS_ERR = 0 反馈位 (页 3517)
• POS_DONE = 1 反馈位 (页 3517)

退出 CPU/主站 STOP 状态

下表显示了退出 CPU/主站 STOP 模式后 1PosU 的行为。

退出 CPU/主站 STOP 状态 1PosU 响应

• CPU/总线主站上电时

或

• IM 151/IM 151 FO 断电时

或

• 总线传输失败后

或

• 从 STOP 更改为 RUN 后

• 1PosU 的反馈接口 (页 3517)仍保持当前状态。

• 轴将保持同步，而实际值为当前值。

• 已移动的编码器范围仍有效。

• 已更改的关断差程和切换差程以及用于旋转方向监视的

程差仍有效。

• 启动的“评估参考信号 (页 3479)”JOB 9 和“锁存功能 
(页 3482)”JOB 10 仍然保持激活状态。

• 通过 JOB 15 选择的反馈值 (页 3485)为当前值。
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1PosU 的 RESET 状态

下表显示了处于 RESET 状态时 1PosU 的行为。

1PosU 的 RESET 状态和更改 1PosU 参数 1PosU 响应

• 由于更改 1PosU 的参数并将 ET 200S 站的参数

分配或组态下载到 CPU/总线主站

或

• 由于 1PosU 的电源模块上电

或

• 在通电状态下插入 1PosU

• 轴将同步，而实际值与当前编码器值相对应。

• 编码器范围尚未移动。

• 关断差程和切换差程通过参数来提供。

• 用于旋转方向监视的程差设置为关断差程的两倍。

• "“评估参考信号 (页 3479)”JOB 9 和“锁存功能 
(页 3482)”JOB 10 未处于激活状态。

• 剩余距离显示为反馈值 (页 3485)。

6.3.7.4 组态参数并将参数分配给 1PosU (S7-300, S7-400)

运行 (S7-300, S7-400)

选择编码器接口 (S7-300, S7-400)

编码器接口

可以通过设置编码器接口来定义要使用的 1PosU 信号类型。

编码器接口 说明

5V 差分信号 
(页 3497)

1PosU 从具有 5V 差分信号的增量编码器接收信号。

24 V 差分信号 
(页 3503)

1PosU 从具有 24V 信号的增量编码器接收信号。

绝对 SSI (页 3510) 1PosU 从绝对编码器 (SSI) 接收信号。
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具有 5V 差分信号的增量编码器的参数 (S7-300, S7-400)

启用 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

通过勾选相应的选项框可启用组诊断。

如果启用了组诊断，则编码器错误 (ERR_ENCODER)、无负载电压 (ERR_2L+) 或参数分配错

误将导致通道特定的诊断。

启用编码器信号诊断 (S7-300, S7-400)

编码器信号诊断

通过勾选相应的选项框可启用编码器信号诊断。

启用“编码器信号诊断”后，将监视编码器信号 A、/A 和 B、/B 是否发生短路和断线。 未启

用定量模式时，还会监视信号顺序。 信号 A 和 B 同时发生沿变化会导致错误。

启用零标记信号诊断 (S7-300, S7-400)

零标记信号诊断

通过勾选相应的选项框可启用零标记信号诊断。

启用“零标记信号诊断”后，将监视零标记信号 N、/N 是否发生短路和断线。

编码器和轴 (S7-300, S7-400)

启用定量模式 (S7-300, S7-400)

定量模式 
通过勾选相应的选项框可启用定量模式。
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在定量模式 (页 3450)下，1PosU 仅评估编码器信号 A 和 /A。因此，只能在正向上更改距离。 
实际值在每个上升沿时增加。

启用反向旋转 (S7-300, S7-400)

反向旋转

通过勾选相应的选项框可启用反向旋转。

可使用“反向旋转”参数对编码器的旋转方向进行调整以适应驱动器和轴的旋转方向。

在定量模式 (页 3450)下，无法实现反向旋转。

选择轴类型 (S7-300, S7-400)

轴类型  
1PosU 定位模块可以控制以下轴类型：

• 线性轴

线性轴是具有有限的物理运行范围的轴。

• 旋转轴

旋转轴是运行范围不受机械停止限制的轴。
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指定旋转轴终点 (S7-300, S7-400)

旋转轴终点  
该参数仅与“旋转轴”轴类型相关。

“旋转轴终点”值为实际值可达到的理论 大值。 但是，决不会显示理论 大值，因为它实

际上将同一位置标识为旋转轴的起点 (0)。
显示的值在以下情况下跳转

• 从上限超出值（旋转轴终点 – 1）至 0
• 从下限超出值 0 至（旋转轴终点 – 1）
旋转轴终点的取值范围是： 1 … 16 777 215
指定“0”将导致组态错误。

数字量输入 (S7-300, S7-400)

选择反向限位开关和正向限位开关 (S7-300, S7-400)

硬限位开关的功能 
1PosU 将两个数字量输入（DI0 和 DI1）作为限位开关来评估：

• DI0 是反向限位开关，限制反方向上的操作范围。

• DI1 是正向限位开关，限制正方向上的操作范围。

您可以分别为硬件限位开关分配参数，使之分别作为常闭触点或常开触点。

使用线性轴和旋转轴时评估硬件限位开关。

仅评估位于驱动器移动方向上的硬件限位开关。

这样，您可以在到达或超过硬件限位开关时，不额外进行错误确认而是在向其它方向移动即

可远离硬件限位开关。

数字量输入的当前信号电平显示在反馈接口中，且因更新速率而有延迟。
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下表显示了硬限位开关在各 MODE 下的工作原理。

MODE 硬限位开关的功能

参考点逼近 1PosU 在硬件限位开关处执行自动反转方向操作。

微动 轴在硬件限位开关处停止运动，所有 3 个数字量输出均设置为 0，
并报告 POS_ERR 反馈位。绝对定位

相对定位

在硬件限位开关处启动

下表显示了在硬限位开关上启动 MODE 时 1PosU 的响应。

方向 1PosU 响应

启动，进入操作范围内 1PosU 启动指定的 MODE。
启动，远离操作范围 置位反馈位 POS_ERR = 1。

选择减速凸轮 (S7-300, S7-400)

减速凸轮的功能  
1PosU 将数字量输入 DI2 评估为减速凸轮或锁存输入：

• 使用 MODE 3“参考点逼近 (页 3460)”和 JOB 9“评估参考信号 (页 3479)”时为减速凸轮

• 使用 JOB 10“锁存功能 (页 3482)”时为锁存输入

您可以分别为硬件限位开关分配参数，使之分别作为常闭触点或常开触点。
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参考点逼近和参考信号的评估 (S7-300, S7-400)

选择参考信号 (S7-300, S7-400)

参考信号 
“参考信号”参数为 MODE 3“参考点逼近 (页 3460)”和 JOB 9“评估参考信号 (页 3479)”定义

相关的开关或开关与零标记的组合。 可选择以下内容：

• 参考开关和零标记

• 参考开关

• 零标记

通过“参考开关 (页 3501)”参数选择参考开关的类型。

选择参考开关 (S7-300, S7-400)

参考开关

“参考开关”参数定义相关开关和超过该开关所沿的参考方向。 可选择以下内容：

• 朝向负向的减速凸轮

• 朝向正向的减速凸轮

• 负向限位开关

• 正向限位开关

以下参数仅在通过“参考信号 (页 3501)”选择之后才相关

• 参考开关和零标记

或

• 参考开关
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选择起始方向 (S7-300, S7-400)

启动方向 
“起始方向”参数定义 MODE 3“参考点逼近 (页 3460)”的起始方向。 可选择以下内容：

• 正向

• 负向

驱动器 (S7-300, S7-400)

选择控制模式 (S7-300, S7-400)

控制模式  
“控制模式”参数定义用于控制驱动器 (页 3455)的数字量输出的功能。 可选择以下内容：

• 控制模式 0：
– DO0 反向运行

– DO1 正向运行

– DO2 快速/蠕行进给

• 控制模式 1：
– DO0 快速进给

– DO1 蠕行进给（快速进给为 0）
– DO2 正向运行 (1)/反向运行 (0)

输入关断差程 (S7-300, S7-400)

关断差程  
关断差程 (页 3448)定义与目标的距离，在该目标处驱动器从慢速运行减速到 0。
如果关断差程 ≥ 切换差程，则不存在切换点。 不会发生快速运行到慢速运行的减速，而是

直接在关断点处执行响应。

有效取值范围：

• 0 到 65,535
可使用 JOB 3 (页 3477) 更改关断差程。
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输入切换差程 (S7-300, S7-400)

切换差程 
切换差程 (页 3448)定义与目标的距离，在该目标处驱动器从快速运行减速到慢速运行。

有效取值范围：

• 0 到 65,535
可使用 JOB 4 (页 3478) 更改切换差程。

输入方向更改的延迟时间 (S7-300, S7-400)

Tmin 方向更改  
“Tmin 方向更改”参数定义方向更改的延迟时间。 数字量输出关闭，延迟 Tmin 后执行方向更

改。 运行期间，Tmin 在每次更改方向时都有效。

在 POS_DONE = 1 或 POS_ERR = 1 后启动时，Tmin 不起作用。

有效取值范围：

• 0 到 255
输入值将乘以 10。因此以 10 ms 为增量指定 Tmin（例如，0 ms、10 ms 或 2550 ms）。

具有 24V 信号的增量编码器的参数 (S7-300, S7-400)

启用 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

通过勾选相应的选项框可启用组诊断。

如果启用了组诊断，则编码器错误 (ERR_ENCODER)、无负载电压 (ERR_2L+) 或参数分配错

误将导致通道特定的诊断。
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启用编码器信号诊断 (S7-300, S7-400)

编码器信号诊断

通过勾选相应的选项框可启用编码器信号诊断。

启用“编码器信号诊断”后，信号 A* 和 B* 同时发生沿变化会导致错误。

编码器和轴 (S7-300, S7-400)

启用定量模式 (S7-300, S7-400)

定量模式 
通过勾选相应的选项框可启用定量模式。

在定量模式 (页 3450)下，1PosU 仅评估编码器信号 A*。 因此，只能在正向上更改距离。 实
际值在每个上升沿时增加。

选择编码器输入 (S7-300, S7-400)

编码器输入  
可将不同传感器连接到编码器输入：

• 源型输出/推挽

• 漏型输出

说明

如果已为“编码器输入”参数选择“漏型输出”设置，则必须使用 M 开关传感器。

从下拉列表框中，为信号 A*、B* 和 N* 选择在用编码器的输出电路。

启用反向旋转 (S7-300, S7-400)

反向旋转

通过勾选相应的选项框可启用反向旋转。
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可使用“反向旋转”参数对编码器的旋转方向进行调整以适应驱动器和轴的旋转方向。

在定量模式 (页 3450)下，无法实现反向旋转。

选择轴类型 (S7-300, S7-400)

轴类型  
1PosU 定位模块可以控制以下轴类型：

• 线性轴

线性轴是具有有限的物理运行范围的轴。

• 旋转轴

旋转轴是运行范围不受机械停止限制的轴。

指定旋转轴终点 (S7-300, S7-400)

旋转轴终点  
该参数仅与“旋转轴”轴类型相关。

“旋转轴终点”值为实际值可达到的理论 大值。 但是，决不会显示理论 大值，因为它实

际上将同一位置标识为旋转轴的起点 (0)。
显示的值在以下情况下跳转

• 从上限超出值（旋转轴终点 – 1）至 0
• 从下限超出值 0 至（旋转轴终点 – 1）
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旋转轴终点的取值范围是： 1 … 16 777 215
指定“0”将导致组态错误。

数字量输入 (S7-300, S7-400)

选择反向限位开关和正向限位开关 (S7-300, S7-400)

硬限位开关的功能 
1PosU 将两个数字量输入（DI0 和 DI1）作为限位开关来评估：

• DI0 是反向限位开关，限制反方向上的操作范围。

• DI1 是正向限位开关，限制正方向上的操作范围。

您可以分别为硬件限位开关分配参数，使之分别作为常闭触点或常开触点。

使用线性轴和旋转轴时评估硬件限位开关。

仅评估位于驱动器移动方向上的硬件限位开关。

这样，您可以在到达或超过硬件限位开关时，不额外进行错误确认而是在向其它方向移动即

可远离硬件限位开关。

数字量输入的当前信号电平显示在反馈接口中，且因更新速率而有延迟。

下表显示了硬限位开关在各 MODE 下的工作原理。

MODE 硬限位开关的功能

参考点逼近 1PosU 在硬件限位开关处执行自动反转方向操作。

微动 轴在硬件限位开关处停止运动，所有 3 个数字量输出均设置为 0，
并报告 POS_ERR 反馈位。绝对定位

相对定位

在硬件限位开关处启动

下表显示了在硬限位开关上启动 MODE 时 1PosU 的响应。

方向 1PosU 响应

启动，进入操作范围内 1PosU 启动指定的 MODE。
启动，远离操作范围 置位反馈位 POS_ERR = 1。
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选择减速凸轮 (S7-300, S7-400)

减速凸轮的功能  
1PosU 将数字量输入 DI2 评估为减速凸轮或锁存输入：

• 使用 MODE 3“参考点逼近 (页 3460)”和 JOB 9“评估参考信号 (页 3479)”时为减速凸轮

• 使用 JOB 10“锁存功能 (页 3482)”时为锁存输入

您可以分别为硬件限位开关分配参数，使之分别作为常闭触点或常开触点。

参考点逼近和参考信号的评估 (S7-300, S7-400)

选择参考信号 (S7-300, S7-400)

参考信号 
“参考信号”参数为 MODE 3“参考点逼近 (页 3460)”和 JOB 9“评估参考信号 (页 3479)”定义

相关的开关或开关与零标记的组合。 可选择以下内容：

• 参考开关和零标记

• 参考开关

• 零标记

通过“参考开关 (页 3507)”参数选择参考开关的类型。

选择参考开关 (S7-300, S7-400)

参考开关

“参考开关”参数定义相关开关和超过该开关所沿的参考方向。 可选择以下内容：

• 朝向负向的减速凸轮

• 朝向正向的减速凸轮

• 负向限位开关

• 正向限位开关

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3507



以下参数仅在通过“参考信号 (页 3507)”选择之后才相关

• 参考开关和零标记

或

• 参考开关

选择起始方向 (S7-300, S7-400)

启动方向 
“起始方向”参数定义 MODE 3“参考点逼近 (页 3460)”的起始方向。 可选择以下内容：

• 正向

• 负向

驱动器 (S7-300, S7-400)

选择控制模式 (S7-300, S7-400)

控制模式  
“控制模式”参数定义用于控制驱动器 (页 3455)的数字量输出的功能。 可选择以下内容：

• 控制模式 0：
– DO0 反向运行

– DO1 正向运行

– DO2 快速/蠕行进给

• 控制模式 1：
– DO0 快速进给

– DO1 蠕行进给（快速进给为 0）
– DO2 正向运行 (1)/反向运行 (0)

输入关断差程 (S7-300, S7-400)

关断差程  
关断差程 (页 3448)定义与目标的距离，在该目标处驱动器从慢速运行减速到 0。
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如果关断差程 ≥ 切换差程，则不存在切换点。 不会发生快速运行到慢速运行的减速，而是

直接在关断点处执行响应。

有效取值范围：

• 0 到 65,535
可使用 JOB 3 (页 3477) 更改关断差程。

输入切换差程 (S7-300, S7-400)

切换差程 
切换差程 (页 3448)定义与目标的距离，在该目标处驱动器从快速运行减速到慢速运行。

有效取值范围：

• 0 到 65,535
可使用 JOB 4 (页 3478) 更改切换差程。

输入方向更改的延迟时间 (S7-300, S7-400)

Tmin 方向更改  
“Tmin 方向更改”参数定义方向更改的延迟时间。 数字量输出关闭，延迟 Tmin 后执行方向更

改。 运行期间，Tmin 在每次更改方向时都有效。

在 POS_DONE = 1 或 POS_ERR = 1 后启动时，Tmin 不起作用。

有效取值范围：

• 0 到 255
输入值将乘以 10。因此以 10 ms 为增量指定 Tmin（例如，0 ms、10 ms 或 2550 ms）。
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SSI 编码器的参数 (S7-300, S7-400)

启用 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

通过勾选相应的选项框可启用组诊断。

如果启用了组诊断，则编码器错误 (ERR_ENCODER)、无负载电压 (ERR_2L+) 或参数分配错

误将导致通道特定的诊断。

启用编码器信号诊断 (S7-300, S7-400)

编码器信号诊断

通过勾选相应的选项框可启用编码器信号诊断。

启用“编码器信号诊断”后，将监视编码器信号 D、/D 是否发生短路和断线。 另外，还对

帧执行监视（起始位和停止位）。

编码器和轴 (S7-300, S7-400)

选择编码器类型 (S7-300, S7-400)

编码器类型 
从下拉列表中选择在用编码器：

• 单匝编码器（SSI 13 位）

• 多匝编码器（SSI 25 位）

选择传输速率 (S7-300, S7-400)

传输速率

通过“传输速率”参数，可定义 SSI 编码器与定位模块之间的数据传输速率。
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大传输速率取决于电缆长度：

• 320 m → 125 kHz
• 160 m → 250 kHz
• 60 m → 500 kHz
• 20 m → 1 MHz

选择编码器每转增量 (S7-300, S7-400)

编码器每转增量  
参数“编码器每转增量”用于定义绝对编码器每转返回的增量数。

对于限值，您必须对各个编码器模型加以区分。 仅可选择 2 的幂次值。

• 具有 13 位帧长度的单匝编码器（转数 = 1）：

– 小值 = 4
– 大值 = 8192

• 具有 25 位消息帧长度的多匝编码器（转数 > 1）：

– 小值 = 4
– 大值 = 8192

选择编码器转数 (S7-300, S7-400)

编码器转数  
该参数用于定义该编码器的 大转数。

该条目仅与多匝编码器相关。 对于单匝编码器，1PosU 将转数设置为 1。
有效取值范围：

• 2 到 4096，指数为 2

启用反向旋转 (S7-300, S7-400)

反向旋转 
通过勾选相应的选项框可启用反向旋转。

可使用“反向旋转”参数对编码器的旋转方向进行调整以适应驱动器和轴的旋转方向。
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选择轴类型 (S7-300, S7-400)

轴类型  
1PosU 定位模块可以控制以下轴类型：

• 线性轴

线性轴是具有有限的物理运行范围的轴。

• 旋转轴

旋转轴是运行范围不受机械停止限制的轴。

数字量输入 (S7-300, S7-400)

选择反向限位开关和正向限位开关 (S7-300, S7-400)

硬限位开关的功能 
1PosU 将两个数字量输入（DI0 和 DI1）作为限位开关来评估：

• DI0 是反向限位开关，限制反方向上的操作范围。

• DI1 是正向限位开关，限制正方向上的操作范围。

您可以分别为硬件限位开关分配参数，使之分别作为常闭触点或常开触点。

使用线性轴和旋转轴时评估硬件限位开关。

仅评估位于驱动器移动方向上的硬件限位开关。

这样，您可以在到达或超过硬件限位开关时，不额外进行错误确认而是在向其它方向移动即

可远离硬件限位开关。
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数字量输入的当前信号电平显示在反馈接口中，且因更新速率而有延迟。

下表显示了硬限位开关在各 MODE 下的工作原理。

MODE 硬限位开关的功能

参考点逼近 1PosU 在硬件限位开关处执行自动反转方向操作。

微动 轴在硬件限位开关处停止运动，所有 3 个数字量输出均设置为 0，
并报告 POS_ERR 反馈位。绝对定位

相对定位

在硬件限位开关处启动

下表显示了在硬限位开关上启动 MODE 时 1PosU 的响应。

方向 1PosU 响应

启动，进入操作范围内 1PosU 启动指定的 MODE。
启动，远离操作范围 置位反馈位 POS_ERR = 1。

选择减速凸轮 (S7-300, S7-400)

减速凸轮的功能  
1PosU 将数字量输入 DI2 评估为减速凸轮或锁存输入：

• 使用 MODE 3“参考点逼近 (页 3460)”和 JOB 9“评估参考信号 (页 3479)”时为减速凸轮

• 使用 JOB 10“锁存功能 (页 3482)”时为锁存输入

您可以分别为硬件限位开关分配参数，使之分别作为常闭触点或常开触点。
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驱动器 (S7-300, S7-400)

选择控制模式 (S7-300, S7-400)

控制模式  
“控制模式”参数定义用于控制驱动器 (页 3455)的数字量输出的功能。 可选择以下内容：

• 控制模式 0：
– DO0 反向运行

– DO1 正向运行

– DO2 快速/蠕行进给

• 控制模式 1：
– DO0 快速进给

– DO1 蠕行进给（快速进给为 0）
– DO2 正向运行 (1)/反向运行 (0)

输入关断差程 (S7-300, S7-400)

关断差程  
关断差程 (页 3448)定义与目标的距离，在该目标处驱动器从慢速运行减速到 0。
如果关断差程 ≥ 切换差程，则不存在切换点。 不会发生快速运行到慢速运行的减速，而是

直接在关断点处执行响应。

有效取值范围：

• 0 到 65,535
可使用 JOB 3 (页 3477) 更改关断差程。

输入切换差程 (S7-300, S7-400)

切换差程 
切换差程 (页 3448)定义与目标的距离，在该目标处驱动器从快速运行减速到慢速运行。

有效取值范围：

• 0 到 65,535
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可使用 JOB 4 (页 3478) 更改切换差程。

输入方向更改的延迟时间 (S7-300, S7-400)

Tmin 方向更改  
“Tmin 方向更改”参数定义方向更改的延迟时间。 数字量输出关闭，延迟 Tmin 后执行方向更

改。 运行期间，Tmin 在每次更改方向时都有效。

在 POS_DONE = 1 或 POS_ERR = 1 后启动时，Tmin 不起作用。

有效取值范围：

• 0 到 255
输入值将乘以 10。因此以 10 ms 为增量指定 Tmin（例如，0 ms、10 ms 或 2550 ms）。

1PosU 控制和反馈接口  (S7-300, S7-400)

1PosU 控制接口 (S7-300, S7-400)

控制接口的分配  
下表列出了 1PosU 控制接口（输出）的分配情况。

地址 分配

字节 0 位 0.7 到 0.4 代表 MODE
位 7 6 5 4  

0 0 0 0 MODE 0 = 停止

0 0 0 1 MODE 1 = 微动

0 0 1 1 MODE 3 = 参考点逼近

0 1 0 0 MODE 4 = 相对定位

0 1 0 1 MODE 5 = 绝对定位

位 3： SPEED（SPEED = 0 表示慢速运行；SPEED = 1 表示快速运行）

位 2： DIR_M
位 1： DIR_P
位 0： START
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地址 分配

字节 1 到 3 对于 MODE 3 = 参考点逼近： 参考点坐标

对于 MODE 4 = 相对定位： 距离

对于 MODE 5 = 绝对定位： 目标

字节 4 位 4.7 到 4.4 代表 JOB
位 7 6 5 4  

0 0 0 0 JOB 0 = 取消 JOB 处理

0 0 0 1 JOB 1 = 设置实际值

0 0 1 0 JOB 2 = 移动编码器范围（仅在 SSI 编码器上）

0 0 1 1 JOB 3 = 更改关断差程

0 1 0 0 JOB 4 = 更改切换差程

1 0 0 1 JOB 9 = 评估参考信号

1 0 1 0 JOB 10 = 锁存功能

1 0 1 1 JOB 11 = 定义用于监视旋转方向的设置

1 1 1 1 JOB 15 = 显示当前值

位 3：EXTF_ACK
位 2： 保留 = 0
位 1： 保留 = 0
位 0： JOB_REQ

字节 5 到 7 根据选定的 JOB：
• 对于 JOB 1 = 实际值坐标：

• 对于 JOB 2 = 偏移：

• 对于 JOB 3 = 关断差程

• 对于 JOB 4 = 切换差程

• 对于 JOB 9 = 参考点坐标 
• 对于 JOB 10

– 字节 5： 位 0 = DI2 处产生正跳沿时锁存

– 字节 5： 位 1 = DI2 处产生负跳沿时锁存

• 对于 JOB 11 = 用于旋转方向监视的距离差

• 对于 JOB 15
– 字节 5： 0 = 剩余距离

– 字节 5： 1 = 实际速度

– 字节 5： 2 = 错误信息
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1PosU 反馈接口 (S7-300, S7-400)

反馈接口的分配  
下表列出了 1PosU 反馈接口（输入）的分配情况。

地址 分配

字节 0 位 7： ERR_ENCODER
位 6： STATUS DO 2
位 5： STATUS DO 1
位 4：STATUS DO 0
位 3：SYNC
位 2：POS_DONE
位 1：POS_ERR
位 0： POS_ACK

字节 1 到 3 实际值

字节 4 位 7： ERR_2L+
位 6： STATUS DI 2 减速凸轮

位 5： STATUS DI 1 正向限位开关

位 4： STATUS DI 0 负向限位开关

位 3： 保留 = 0
位 2：LATCH_DONE
位 1：JOB_ERR
位 0： JOB_ACK

字节 5 到 7 反馈值
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6.3.7.5 1PosU 的诊断 (S7-300, S7-400)

使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)

1PosU 上的 LED 显示

1 

2 

3 

4 

① 组错误（红色）

② 实际值变化的状态显示（绿色） 
③ 正在进行定位（绿色）

④ 数字量输入的状态显示（绿色）

1PosU 上的 LED 状态和出错显示

下表说明了 1PosU 上的状态和出错显示。 

事件 (LED) 原因 解决方法

SF 1 5 2 UP DN POS
亮             无参数分配。 诊断消

息。 
检查参数设置。 分
析诊断数据。 

  亮           DI 0 已激活。  
    亮         DI 1 已激活。  
      亮       DI 2 已激活。  
        亮     在实际值从较低值更改

为较高值的情况下
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事件 (LED) 原因 解决方法

SF 1 5 2 UP DN POS
          亮   在实际值从较高值更改

为较低值的情况下

 

            亮 正在运行定位并已设置 
3 个数字量输出之一。

 

错误类型 (S7-300, S7-400)
有关通道相关的诊断的结构的信息，请参见 ET 200S 站中使用的接口模块手册。 

1PosU 错误类型 
下表说明了 1PosU 上的错误类型。 

错误类型 含义 解决方法

1D 00001: 
短路

传感器电源短路。 检查传感器的接线。 纠正布线。

16D 10000: 
参数分配错误

尚未为模块分配参数。 纠正参数分配。

17D 10001: 
缺少负载电压 2L +

电源电压不存在或过低。 纠正布线。 检查电源电压。 

26D 11010: 
外部错误

传感器信号断线/短路。

传感器电缆发生断线或未连接传

感器电缆。 
传感器有缺陷或存在故障。

传感器类型、传输率和单稳态触

发器时间与连接的传感器不一

致；可编程传感器与模块上的设

置不一致。 

纠正布线。

纠正参数分配。

更换传感器。
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6.3.8 使用 ET 200S 1STEP 5V (S7-300, S7-400)

6.3.8.1 1STEP 5V 的端子分配 (S7-300, S7-400)

接线规则 
到功率部件的电缆（端子 1 和 5 以及端子 4 和 8）必须是屏蔽双绞线电缆。 两个末端均必

须支持屏蔽。 为此，请使用屏蔽触点（请参见《ET 200S 分布式 I/O 系统》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/1144348)操作说明的附录）。
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端子分配

下表显示了 1STEP 5V 的端子分配。

视图 端子分配 注释

  24 V DC： 负载电压

DI0： 外部使能脉冲、外部 STOP 或
正向/反向限位开关 
DI1： 正向/反向的参考开关或参考

开关和限位开关

P、/P 和 D、/D 是符合 RS 422 的信

号。

24 V DC： 负载电压

DI0： 外部使能脉冲、外部 STOP 或
正向/反向限位开关 
DI1： 正向/反向的参考开关或参考

开关和限位开关

P、/P 和 D、/D 是符合 RS 422 的信

号。
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6.3.8.2 通过步进电机定位的基本原理 (S7-300, S7-400)

组件的交互 (S7-300, S7-400)
下面说明了通过步进电机定位的各个组件如何互相影响。

1STEP 5V
1STEP 5V 为步进电机的功率部件生成脉冲和方向信号。 发送的脉冲数决定行进的距离。 脉
冲频率决定速度。 每个时间单位（秒）的脉冲频率变化是加速或减速的衡量指标。1STEP 5V 
受其参数和设置影响。

步进电机的功率部件

功率部件是 1STEP 5V 和步进电机之间的连接装置。 1STEP 5V 发送用于控制频率和方向的 
RS 422 差分信号。 这些信号在功率部件中被转换为电机电流，以极高的精确度控制电机运动。

步进电机

步进电机用于定位轴。 它们是用于在宽性能范围内进行精确定位作业的简单且有效的解决

方案。

每接收到一个脉冲，步进电机轴都会旋转特定的角度。 在快速脉冲序列中，该步进运动变

成连续旋转运动。
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参数和设置 (S7-300, S7-400)

所需信息 
为确保各个部件之间的相互作用效果 佳，必须为 1STEP 5V 提供以下信息：

• 一次： 在使用组态软件进行参数组态期间

– 基频 (页 3526) Fb

– 设置启动/停机频率 Fss 的乘子 n (页 3524)
– 设置加速/延迟的乘子 i (页 3524)
– 数字量输入 (页 3545)的功能和特性

– 行进范围 (页 3541)
• 运行中： 通过在用户程序中的行进作业来控制电机运动

– 速度/输出频率 Fa 的乘子 G (页 3524)
– 减小系数 R (页 3526)
– 距离、位置或频率

– 工作模式

– 指定启动方向（行进作业）

• 运行中： 调整以适应不同的装载条件（作为用户程序中的参数分配请求）

– 基频 (页 3526) Fb

– 设置启动/停机频率 Fss 的乘子 n (页 3524)
– 设置加速/延迟的乘子 i (页 3524)
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1STEP 5V 的行进曲线 (S7-300, S7-400)

行进曲线  
1STEP 5V 根据以下行进曲线执行增量模式。 1STEP 5V 通过所选基频 (页 3526)来构成行进

曲线的基本参数（启动/停机频率、输出频率和加速/延迟）。

启动/停机频率 Fss

启动/停机频率 Fss 是电机在负载状态下从停止状态开始加速的频率。

Fss 的大小取决于负载惯量。 计算负载惯量的 好办法是进行反复试验。

启动/停机频率 Fss 同时也是步进电机运行所需的 小输出频率 Fa。

设置启动/停机频率 Fss

通过参数分配，1STEP 5V 允许逐步设置启动/停机频率 Fss。 要进行此操作，选择与基频 Fb 相
乘的乘子 n（介于 1 和 255 之间）。 可在行进作业中使用减小系数 R（1 或 0.1），再次降

低启动/停机频率 Fss。

根据以下等式计算启动/停机频率：

Fss = Fb × n × R
更多信息，请参见下表 (页 3526)中的启动/停机频率、启动频率和加速度的范围。
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轴的 大频率/速度 Fmax

当选择步进电机时，请注意以下内容：

大频率/速度由您的应用决定。 在此频率下，电机的转矩必须足够高才能带动其负载。

注意，这并不代表电机或功率部件可以承受的 高可用频率。

可以使用相应的特性曲线计算 大频率 Fmax。 下图显示了步进电机的转矩特性曲线。

输出频率/速度 Fa

每次运行的输出频率可以设置为不同值。

选择输出频率时，也要注意到功率部件的 小脉冲持续时间（请参见公式和表 (页 3526)来
了解有关启动/停机频率、输出频率和加速的范围。

如果选定的输出频率低于设置的启动/停机频率 Fss，则 1STEP 5V 输出频率将被设置为启动/停
机频率 Fss。

Fa 必须始终低于 Fmax。

设置输出频率/速度 Fa

1STEP 5V 允许逐步设置输出频率 Fa。 要进行此操作，选择与基频 Fb 相乘的乘子 G（介于 1 
和 255 之间）。 可在行进作业中使用减小系数 R（1 或 0.1）再次降低输出频率 Fa。

根据该等式计算输出频率：

Fa = Fb × G × R
更多信息，请参见下表 (页 3526)中的启动/停机频率、启动频率和加速度的范围。
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加速/延迟 a  
允许的 大加速/延迟取决于要带动的负载。

电机的转矩必须足够高才能对负载进行加速或减速，而不至于丢失步。

根据应用，您还必须考虑设置加速/延迟的其它标准，例如平滑启动和停止。

设置加速/延迟 a
通过参数分配，1STEP 5V 允许通过乘子 i 逐步设置加速/延迟。

在加速阶段，从启动/停机频率 Fss 开始，到达到输出频率 Fa 为止，频率在持续增长。

可逐步设置频率逐步增加的时间间隔。 为此，要选择乘子 i（介于 1 和 255 之间）。

在减速阶段，输出频率以相同方式降低。

可在行进作业中使用减小系数 R（1 或 0.1）再次降低加速/延迟 a。
根据该等式计算加速/减速：

a = Fb × R / (i × 0.128 ms)
更多信息，请参见下表 (页 3526)中的启动/停机频率、启动频率和加速度的范围。

设置基频 (S7-300, S7-400)

简介  
通过参数分配，1STEP 5V 允许逐步设置基频。

基频设置启动/停机频率、输出频率和加速的范围。

步骤

1. 根据要求的优先级，从下表中选择符合以下标准的启动/停机频率 Fss 和启动频率 Fa 或加速 a 的
适当范围。

– 启动/停机频率 Fss 的范围，

例如，用于尽快启动和停止。

– 输出频率 Fa 的范围，

例如，用于尽可能精确的速度设置。

– 加速 a 的范围，

例如，用于尽可能 快的定位操作

2. 用该表确定基频 Fb。
要优化基频 Fb，请执行以下操作：
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3. 检查其它相应值是否满足您的要求。 如果需要，选择能更好满足您要求的其它基频 Fb。

4. 定义所需的乘子来设置输出频率 Fa、加速/延迟 a 和启动/停机频率 Fss。

5. 根据该表确定相应的减小系数 R。

下表显示了启动/停机频率、输出频率和加速的范围。

基频 Fb：
 （以 Hz 为单位）

减小系数 R 以 Hz 为单位的

启动/停机频率 Fss
启动频率 Fa

的范围

以 Hz 为单位的

加速 a
的范围

方程式： 
Fss = Fb × n × R
Fa = Fb × G × R

方程式： 
a = Fb × R / (i × 0.128 ms)

4 0,1 0,4 … 102 0,01 … 3,13
8 0,1 0,8 … 204 0,02 … 6,25

20 0,1 2 … 510 0,06 … 15,6
4 1 4 … 1020 0,12 … 31,3
8 1 8 … 2040 0,25 … 62,5

20 1 20 … 5100 0,61 … 156
40 1 40 … 10200 1,23 … 313
80 1 80 … 20400 2,45 … 625

200 1 200 … 51000 6,13 … 1563
400 1 400 … 102000 12,25 … 3125
800 1 800 … 204000 24,51 … 6250

2000 1) 1 2000 … 510000 61,27 … 15625
Fb = 基频

Fss = 启动/停机频率

Fa = 输出频率

a = 加速/延迟

R = 减小系数

n = 用于逐步设置启动/停机频率的乘子

G = 用于逐步设置输出频率的乘子

i = 用于逐步设置加速/延迟的乘子

1) 从 6ES7138-4DD01-0AB0 起
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小脉冲持续时间由设定的启动频率 Fa 而来，可用方程式 TPulse = 1 / (2 × Fa) 进行计算。

6.3.8.3 1STEP 5V 的功能 (S7-300, S7-400)

功能概述 (S7-300, S7-400)

概述

1STEP 5V 的作业是将驱动器定位在某些预定义的目标处（增量模式），并以可指定的频率

持续行进（速度控制模式）。

可以使用以下功能实现此目的：

• 参考点逼近 (页 3530)： 将轴与参考点同步

• 设置参考点 (页 3535)（从 6ES7138‑4DC01‑0AB0 起）： 为当前位置分配值。

• 相对增量逼近 (页 3536)（相对定位）： 轴将移动一段预定义的距离。

• 绝对增量逼近 (页 3536)（绝对定位）（从 6ES7138‑4DC01‑0AB0 起）： 轴行进到预定

义的位置。

• 速度模式 (页 3538)（从 6ES7138‑4DC01‑0AB0 起）： 驱动器以能够灵活指定的速度（脉

冲频率）移动。

• 停止行进作业 (页 3539)
• 运行期间更改参数 (页 3544)
在控制接口 (页 3554)的描述中提供了有关如何控制这些功能的信息。
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启动行进作业 (S7-300, S7-400)

启动行进作业  
下图显示了从开始请求行进作业到行进作业结束的过程。

评估 ERR_JOB 错误位

只要在时间戳 4 处清除反馈位 (页 3560)STS_JOB 后，就会评估 ERR_JOB 错误位。 请注意，

仅当清除控制位 (页 3554)DIR_P、DIR_M 和 C_PAR 时才会清除反馈位 STS_JOB。
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搜索参考 (S7-300, S7-400)

功能说明   
原点为以下行进作业标记驱动系统（参考凸轮）的参考点。例如，可以通过在参考凸轮上安

装启动器并将其连接到 DI1 数字量输入的方法来确定原点。

由于始终从相同的方向逼近参考点，因此，1STEP 5V 可确保准确再现参考点。可通过始终

在相同方向开始搜索参考来指定该方向。

参考点逼近的行进作业

行进作业包含以下信息：

• 速度/输出频率 Fa 的乘子 G
• 分配的参数基频 Fb 的减小系数 R
• 参考点位置

• 模式 = 1，参考点逼近

• 在参考凸轮处停机 (页 3539) 
• 启动时的方向指定 (页 3554) 

说明

1STEP 5V 检查限值的设定位置（ 小为 0， 大为 16777215）。可组态整个范围内的值。

说明

如果已将数字量输入 (页 3545) DI1 (7) 的特性组态为“参考开关和限位开关”，则 1STEP 5V 
会自动选择朝向限位开关的启动方向，而不考虑行进作业中指定的方向。

说明

限位开关的状态

使用限位开关时，这些开关可能在参考点逼近开始时无法提供正确的状态。如果在限位开关

组态为常闭触点（0 位有效）且限位开关的电源在开始参考点逼近前未接通，则会出现这种

情况。

这样可能导致参考点接近操作沿错误方向开始。

开始逼近之前，请确保每个限位开关都返回正确的状态。
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状态位 SYNC
状态位 (页 3560) SYNC 通知您轴已同步；即，在执行正确的寻找原点过程后，在运行期间

置位并删除了该状态位。

删除 SYNC 状态位

• 在为 ET 200S 站分配参数后

• 在删除脉冲使能后

• 在 CPU/主站进入 STOP 状态后

建议在这些情况下执行搜索参考。

POS 和 POS_RCD 状态位

当参考点逼近激活时，由设置的反馈位 (页 3560)POS 对其进行指示。

完成参考点逼近后，设置的 POS_RCD 反馈位将指示已达到位置。

如果参考点逼近中断，POS_RCD 反馈位将保持复位。

剩余距离、位置、频率 
在参考点逼近期间报告的剩余距离 (页 3560)不相关。

说明

为使 1STEP 5V 以重复精度逼近原点，启动/停机频率的周期持续时间必须大于从 1STEP 5V 到
步进电机并通过参考凸轮返回到 1STEP 5V 的单个步的运行时间（数字量输入的输入延迟：4 
ms)。
加速阶段中，如果在参考凸轮或限位开关之一处停机，1STEP 5V 会以开始制动前所达到的

频率继续发送 多 50 ms 的脉冲。这将避免突然更改频率可能导致的步丢失。

参考搜索的执行顺序 (S7-300, S7-400)

搜索参考的步骤   
搜索参考 多包括三个部分。 
在第一部分(1) 和第二部分(2) 中，系统确保找到参考凸轮。

这两个部分都以定义的输出频率 Fa 行进。
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在第三部分 (3) 中，在选定的方向上，在到达带有可再现准确性的  参考点之前，以启动/停
机频率 Fss 逼近参考凸轮。

说明

某个部分的输出脉冲 大数是所组态的行进范围长度减 1。

不同的执行顺序

根据启动参考点逼近时的位置 ，存在不同的运行执行模式（REF 是接线到 DI1 数字量输

入的参考凸轮）。该图适用前向启动方向 (DIR_P)。
• 在 REF 前或在限位开关 LIMIT_M 处启动

下图显示了在 REF 前启动的参考点逼近。

• 在 REF 后启动

下图显示了在 REF 后启动的参考点逼近。

• 在 REF 处启动

下图显示了在 REF 处启动的参考点逼近。
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• 以启动方向在限位开关处启动

下图显示了以启动方向在限位开关处启动的参考点逼近。

参考开关同时达到限位开关

说明

当参考开关 REF 同时达到限位开关时，1STEP 5V 会自动选择朝向限位开关的启动方向，而

不考虑行进作业中指定的方向。

• 在行进范围内启动

下图显示了在行进范围内启动的参考点逼近，其中 REF 同时到达限位开关 LIMIT_M。

• 在限位开关处启动

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3533



下图显示了在限位开关 LIMIT_P 处启动的参考点逼近，其中 REF 同时到达 LIMIT_P。

在有限位开关的情况下对有故障参考凸轮的响应（行进中断）

下图显示了通过有故障参考凸轮在 REF 前启动的参考点逼近。

下图显示了通过有故障参考凸轮在 LIMIT_P 处启动的参考点逼近。

恒定设置参考凸轮（无限位开关）情况下的特性

在第一部分结束时，在输出 16777215 个脉冲后，将终止行进，并清除 SYNC 和 POS_RCD 状
态位。
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对有故障参考凸轮（无限位开关）的响应

将执行行进的所有三个部分，每个都输出 16777215 个脉冲。之后，将中断搜索，并清除 
SYNC 和 POS_RCD 状态位。

设置参考点（从 6ES7138-4DC01-0AB0 起） (S7-300, S7-400)

功能说明   
原点位置标识驱动系统的参考点，后续的绝对增量模式和反馈接口中的位置值参考此参考点。

通过指定步进电机当前位置的绝对位置值来定义原点位置。

设定原点位置的作业

设定原点位置的作业是没有行进运动的虚拟作业。它包含以下信息：

• 原点的位置

• 模式 = 4，设定原点位置

• 任何启动时的方向指定 (页 3554) 

说明

1STEP 5V 检查限值的设定位置（ 小为 0， 大为 16777215）。可组态整个范围内的值。

说明

由于您可以将行进范围内的参考点设置为介于 0 到 16777215 之间的值，因此可能会出现

无法再到达限位开关的情况。

示例：

• 如果将行进范围内的参考点设置为“0”，则将无法再通过行进作业到达负向限位开关，这是因
为无法逼近负向位置。
确保所有逼近的位置均位于正值范围内。

• 在非同步状态下，轴行进的距离不能超出组态的行进范围。如果组态的行进范围小于两个限
位开关之间的距离，且轴位于正向限位开关处，则轴无法以相对逼近的方式向负向限位开关
行进。

反馈消息

正确执行该作业后，反馈位 (页 3560) SYNC 和 POS_RCD 置位。 
如果在执行作业之前已置位反馈位 SYNC，则保持设置。还可通过反馈接口中位置值的变化

识别执行的正确性。
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相对增量模式（相对定位） (S7-300, S7-400)

功能说明  
可以使用相对增量模式将步进电机移动一段已定义的距离，进而逼近指定的位置。

可以确定启动时行进的方向和速度。

相对增量模式的行进作业

行进作业包含以下信息：

• 距离（要发送的脉冲数）

• 速度/输出频率 Fa 的乘子 G
• 分配的参数基频 Fb 的减小系数 R
• 模式 = 0，相对增量模式

• 在参考凸轮处停机 (页 3539)
• 启动时的方向指定 (页 3554)

说明

1STEP 5V 检查限值的指定距离（ 小为 1， 大为 16777215 脉冲）。 1STEP 5V 不检查到

限位开关的距离。 行进 晚在达到限位开关时停止。

反馈消息

会在增量模式开始时复位反馈位 (页 3560)POS_RCD。
当增量模式激活时，由设置的 POS 反馈位对其进行指示。

增量模式已正确执行后，由设置的 POS_RCD 反馈位指示已达到该位置。

如果增量模式中断，POS_RCD 反馈位将保持复位。 增量模式已停止后，如果已将反馈值 
(页 3560)设置为“剩余距离”，则会显示仍要行进的距离。

绝对增量逼近（绝对定位）（从 6ES7138-4DC01-0AB0 起） (S7-300, S7-400)

功能说明  
可以使用绝对增量模式将步进电机移动到已定义的位置，进而逼近指定的位置。
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将指定启动时的速度。 行进的方向和距离由 1STEP 5V 根据启动位置（实际位置值）自动确

定。 也可以指定模数轴的方向。

说明

如果在模数轴处同时设置“向前”启动和“向后”启动（DIR_P 和 DIR_M），那么 1STEP 5V 
会自动选择到达目标位置的 短距离 (页 3541)。

绝对增量模式的行进作业

行进作业包含以下信息：

• 目标位置

• 速度/输出频率 Fa 的乘子 G
• 分配的参数基频 Fb 的减小系数 R
• 模式 = 2，增量模式

• 任何启动时的方向指定 (页 3554)

说明

1STEP 5V 检查限值的设定位置（ 小为 0， 大为 16777215）。 可组态整个范围内的值。

仅在已预先确定或指定原点位置的情况下，才会执行行进作业（必须置位 SYNC 位，请参见

“参考点逼近 (页 3530)”或“设置参考点 (页 3535)”）。

不考虑控制信号 (页 3554)“在参考凸轮处停止”。

反馈消息

会在增量模式开始时复位反馈位 (页 3560)POS_RCD。
当增量模式激活时，由设置的 POS 反馈位对其进行指示。

增量模式已正确执行后，由设置的 POS_RCD 反馈位指示已达到该位置。

如果增量模式中断，POS_RCD 反馈位将保持复位。 增量模式已停止后，如果已将反馈值 
(页 3560)设置为“剩余距离”，则会显示仍要行进的距离。
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速度模式（从 6ES7138-4DC01-0AB0 起） (S7-300, S7-400)

功能说明   
可在该操作模式中指定输出脉冲（步进）的频率。改变该频率时，会在加速或减速阶段后以

新的频率输出脉冲。会持续执行输出，直至停止行进作业或在线性轴处达到行进范围。

下图显示了使用模数轴的速度控制模式。

① 指定的频率设定值

② 开始进入速度控制模式，频率 FSS，加速斜升至频率设定值

③ 新的频率设定值 (< FSS)
④ 减速斜升至 FSS，然后停止脉冲输出（未停止速度控制模式）

⑤ 指定的频率设定值：继续进入速度控制模式，频率 FSS，加速斜升至频率设定值

⑥ 指定的频率设定值无效：停止速度控制模式

⑦ 开始进入速度控制模式，频率 FSS，加速斜升至频率设定值

⑧ 指定的频率设定值

⑨ 指定的频率设定值：从加速斜升切换至减速斜升

⑩ 指定的频率设定值：继续进行减速斜升

⑪ 指定的频率设定值

⑫ 指定的负向频率设定值：方向更改
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速度控制模式的行进作业

行进作业包含以下信息：

• 32 位值（STEP 7 数据类型 REAL）的设定值频率

• 通过设定值频率的符号来指定方向（正号：向前）

• 模式 = 3，速度控制模式

• 任何启动时的方向指定 (页 3554) 

说明

1STEP 5V 检查限值的设定位置（ 小为 -510,0 kHz， 大为 +510,0 kHz）。

在考虑到启动/停机频率 Fss 的情况下，使用已组态加速 a 逼近指定的频率。如果频率小于 Fss，

则不发送脉冲输出。

会在发生以下事件时终止连续的频率输出：

• 对模数轴进行组态的情况下才达到了组态行进范围的限值（在向后方向上为 0）
• 其它行进作业的中止条件 (页 3539) 

反馈消息

当行进作业激活时，由设置的反馈位 (页 3560) POS 对其进行指示。

指定新的频率时，会清除 POS_RCD 反馈位。在加速或减速阶段后达到新频率时，会再次置

位 POS_RCD。
如果反馈值 (页 3560)设为“频率”，则当前频率会以 32 位值（STEP 7 数据类型 REAL）的

形式显示在反馈接口中。

说明

如果通过频率 0.0 Hz 执行行进作业，则在频率不等于 0.0 Hz 且停止控制位请求作业停止时，

该作业将停止。反馈位 POS_RCD 随即变为未知状态。

停止行进作业 (S7-300, S7-400)

行进作业的特定停止  

- 由以下几项导致 由反馈位显示

由控制位 STOP -
数字量输入处的外部 STOP STOP_EXT
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- 由以下几项导致 由反馈位显示

在向前方向上达到限位开关（LIMIT_P 或数字量输入） STOP_LIMIT_P
在向后方向上达到限位开关（LIMIT_M 或数字量输入） STOP_LIMIT_M
在参考凸轮处停机 STOP_REF

说明

请记住，限位开关也可用于在参考点逼近模式下搜索参考凸轮。

如果行进作业到 LIMIT_P 时停止，可以使用带有 DIR_M 的新行进作业将此轴从该限位开关

处移开。 在 LIMIT_M 处停止时，可以通过 DIR_P 将此轴从该限位开关处移开。

在参考凸轮处停机 
如果在行进启动时选择了“在参考凸轮处停止”功能（置位控制位 STOP_REF_EN）且在行

进期间检测到参考凸轮，则步进电机将停止并终止行进。

在特殊情况下停止行进作业

在下列情况中，会停止行进作业，并产生同步损耗： 
• 激活的行进作业期间，控制接口中的操作出错

• 由于编码器电源的过载而产生外部错误 ERR_24V（例如短路）

• CPU/主站 STOP
• 在线性轴处： 达到行进范围的限值

影响

如果出现以上停止当前定位操作的原因之一，则会按减速斜坡终止行进作业。

即使当行进作业在特殊情况下停止时，仍会继续更新返回值。 这使您能够在“相对增量模

式”下，因为新的行进作业而停止后继续行进剩余的距离。
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限位开关和外部 STOP
通过分配参数，您可以选择为外部 STOP 和限位开关接线常开触点或常闭触点。

• 常闭触点意味着：外部 STOP 以及限位开关的动作由信号 0 触发。 当达到限位开关后，删

除相关的控制位。

• 常开触点意味着：外部 STOP 以及限位开关的动作由信号 1 触发。 当达到限位开关后，置

位相关的控制位。

说明

在加速阶段期间，如果需要停止，则在开始制动之前,1STEP 5V 会以开始制动前所达到的频

率继续发送 多 50 ms 的脉冲。 这将避免突然更改频率可能导致的步丢失。

轴类型和行进范围（从 6ES7138-4DC01-0AB0 起） (S7-300, S7-400)

概述

在组态期间，可以通过由 1STEP 5V 控制的步进电机来指定要控制的轴类型。 可选择下列轴

类型：

• 线性轴

• 模数轴

功能说明  
线性轴

可对线性轴的行进范围进行设置。 下限始终为 0，上限可组态，取值范围为 1 到 16777215。
可使用限位开关进一步限制行进范围（操作范围）。

下图显示了线性轴。

M

模数轴 
模数轴是回转轴的特殊形式。 下图显示了模数轴。
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模数轴的末端

“行进范围”参数用于指定模数轴的末端。

实际位置值无法达到行进范围值，这是因为 大值实际上与模数轴的起始处位于同一位置 
(0)。
示例：

将值 10000 指定为行进范围，请参见上图。

在向前运动期间，位置值在反馈接口中由 9999 跳为 0，在向后运动期间，则由 0 跳为 9999。

参考点逼近

如果已在组态期间选择模数轴，且已将参考凸轮分配给驱动系统，则可以执行参考点逼近 
(页 3530)。
如果在输出一些与组态的行进范围对应的脉冲之后未找到参考凸轮，则不会成功中止行进。 
然后，状态位 (页 3560)SYNC 和 POS_RCD 将保持删除状态。

设置原点位置

仅可指定由 0 至组态的行进范围终点的值 - 原点位置为 1。

相对定位

可能在两个方向超出行进范围的终点（模数轴的末端）。

绝对定位

如果已在组态期间选择模数轴，则仅可指定由 0 至组态的行进范围终点的值 - 目标位置为 1。
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与线性轴不同，在选择模数轴的情况下，可以通过指定行进作业启动时的方向 (页 3554)来
指定通过哪条路径到达目标位置：

• 向后启动 (DIR_M)： 1STEP 5V 以减小实际位置值的方向逼近目标位置（下图中的选项 1）。

• 向前启动 (DIR_P)： 1STEP 5V 以增加实际位置值的方向逼近目标位置（下图中的选项 2）。

• 同时进行向前启动和向后启动（DIR_P 和 DIR_M）： 1STEP 5V 自动选择到达目标位置的

短路径（下图中的选项 1）。

下图显示了使用模数轴的绝对定位。

脉冲使能 (S7-300, S7-400)

功能说明  
脉冲使能允许将脉冲从 1STEP 5V 输出到功率部件。 没有脉冲使能就无法运行。

激活脉冲使能

可通过以下某种方法激活脉冲使能：

• “功能 DI0”组态为外部使能脉冲 (页 3545)时，通过数字量输入 DI0
或

• “功能 DI0”组态为外部 STOP (页 3545) 或向前或向后限位开关 (页 3545)时，通过控制位 
DRV_EN

可通过以下情况识别分配的脉冲使能

• 1STEP 5V 的 LED (页 3564)RDY 在组态正确的情况下亮起。

• 置位反馈位 (页 3560)STS_DRV_EN。
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删除脉冲使能

在运行期间删除脉冲使能将立即终止运行，因为不再有脉冲发送到功率部件。 剩余距离以

及实际位置值不再有效。 将丢失通过参考点对轴执行的同步。 将删除 SYNC 反馈位和 RDY 
LED。
当电机处于停止状态时删除脉冲使能将删除 SYNC 反馈位和 RDY LED。
在这种情况下，可能有必要执行参考点逼近 (页 3530)。

运行期间更改参数 (S7-300, S7-400)

简介  
可在运行期间更改多个 1STEP 5V 参数，而不必重新分配整个 ET 200S 站的参数。

可更改的参数

可更改下列参数：

• 基频 Fb：

• 启动/停机频率 Fss 的乘子 n
• 加速/延迟的乘子 i
• 反馈接口中的反馈值

当通过控制位 (页 3554)C_PAR 开始更改参数时，将检查参数是否具有允许的值。 如果已设

置无效值，则会置位反馈位 (页 3560)ERR_JOB。
仅 ERR_JOB 和 STS_JOB 作业处理的反馈位会受组态作业的影响。 
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执行参数更改

下图显示了参数更改的过程。

说明

在某一特定时间只能设置以下控制位中的一个：

DIR_P 或 DIR_M 或 C_PAR。
否则，将报告 ERR_JOB 错误。 通过启动下一个作业删除作业错误消息。

数字输入的特性 (S7-300, S7-400)

简介

可以组态数字量输入 DI0 (3) 和 DI1 (7) 的功能和特性（活动级别）。不能用用户程序更改这

些参数。
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数字量输入 DI0 (3)   
可以将数字量输入 DI0 (3) 的功能组态为：

• 外部使能脉冲

• 外部 STOP
• 正向限位开关

• 负向限位开关

也可以将数字量输入 DI0 (3) 的特性组态为：

• 常闭触点

• 常开触点

作为外部使能脉冲的数字量输入 DI0 (3)
必须在操作期间设置 (页 3543)（激活）输入。如果设置了输入并且组态正确，则 1STEP 5V 
将准备就绪，可以运行。

作为外部 STOP 的数字量输入 DI0 (3)
通过此输入功能，可以使用外部信号停止 (页 3539)当前行进作业。

作为正向或负向限位开关的数字量输入 DI0 (3)
使用这些输入功能，可以通过外部信号限制向前或向后方向上的行进范围。该信号与控制接口 
(页 3554)中的两个控制位 LIMIT_P 或 LIMIT_M 其中之一的作用相同。

数字量输入 DI1 (7)   
可以将数字量输入 DI1 (7) 的功能组态为：

• 参考开关：参考凸轮

• 正向限位开关和参考开关

仅当“功能 DI0”(Function DI0) 未组态为“正向限位开关”(Limit switch in forward 
direction) 时，才可以选择该参数。

• 负向限位开关和参考开关

仅当“功能 DI0”(Function DI0) 未组态为“负向限位开关”(Limit switch in backward 
direction) 时，才可以选择该参数。
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也可以将数字量输入 DI1 (7) 的特性组态为：

• 常闭触点

• 常开触点

作为参考开关的数字量输入 DI1 (7)
可以将开关接线到作为参考凸轮的该输入。 
以下情况下需要参考凸轮：

• 参考点逼近

• 使用“在参考凸轮上停止”功能的增量模式。

作为正向或负向限位开关和参考开关的数字量输入 DI1 (7)
使用这些输入功能，可以另外通过参考凸轮限制向前或向后方向上的行进范围。该信号也

与控制接口 (页 3554)中的两个控制位 LIMIT_P 或 LIMIT_M 其中之一的作用相同。

如果已将数字量输入 DI1 (7) 的特性组态为“参考和限位开关”，则 1STEP 5V 会自动选择朝

向限位开关的启动方向，而不考虑行进作业中指定的方向。

对 CPU/主站 STOP 的响应 (S7-300, S7-400)

简介   
1STEP 5V 检测到 CPU/主站 STOP。 它通过停止激活的行进作业 (页 3539)对其进行响应。
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退出 CPU/主站 STOP 状态

ET 200S 站 1STEP 5V
不对 ET 200S 站重新组态 • 1STEP 5V 的反馈接口仍保持当前状态。

• 通过参数分配作业更改的值保持不变。

• 如果在出现 CPU/主站 STOP 状态时置位控制

位（DIR_P、DIR_M、C_PAR），则在退出 
CPU/主站 STOP 状态时将置位 STS_JOB 和 
ERR_JOB 位。 删除控制位。 不执行行进/参数

分配作业。 然后可以通过控制位启动新的行

进。

• 在延迟斜坡后，将删除脉冲使能、RDY LED 
和 SYNC 状态位。

对 ET 200S 站重新组态 • 复位有关先前搜索和参数分配作业的信息。

• 如果在 CPU/主站 STOP 时通过控制位 
DRV_EN 激活脉冲使能，则会在延迟斜坡后

删除脉冲使能、RDY LED 和 SYNC 状态位。

ET 200S 站的重新组态

在以下情况下，CPU/DP 主站会执行 ET 200S 站的重新组态：

• CPU/DP 主站通电时

• IM 151/IM 151 FO 通电时

• DP 传输失败后

• 将更改的参数或 ET 200S 站的组态装载到 CPU/DP 主站时

• 插入 1STEP 5V 时
• 插入适当的电源模块或为其通电后

参见

脉冲使能 (页 3543)
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数字量输入 (-4DC00-) 的特性 (S7-300, S7-400)

数字量输入 DI 3 
可以将数字量输入 DI 3 的功能组态为：

• 外部使能脉冲

• 外部 STOP
也可将数字量输入 DI 3 的特性组态为：

• 常闭触点

• 常开触点

作为外部使能脉冲的数字量输入 DI 3
必须在操作期间设置 (页 3549)（激活）输入。如果设置了输入并且组态正确，则 1STEP 5V/
204kHz 将准备就绪，可以运行。

作为外部 STOP 的数字量输入 DI 3
启用此输入功能，可以使用外部信号停止激活的行进作业。

数字量输入 REF
可以将开关接线到作为参考凸轮的该输入。

以下情况下需要参考凸轮：

• 参考点逼近

• 使用“在参考凸轮上停止”功能的增量模式。

脉冲使能 (-4DC00-) (S7-300, S7-400)

功能说明

脉冲使能允许将脉冲从 1STEP 5V/204kHz 输出到功率部件。没有脉冲使能就无法运行。
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激活脉冲使能

可通过以下某种方法激活脉冲使能：

• “功能 DI”组态为外部使能脉冲 (页 3549)时，通过数字量输入 DI 3
或

• “功能 DI”组态为外部 STOP (页 3549) 时，通过控制位 DRV_EN
可通过以下情况识别分配的脉冲使能

• 在组态正确的情况下，1STEP 5V/204kHz 的 LED (页 3564)RDY 点亮。

• 反馈位 STS_DRV_EN 置位。

删除脉冲使能

在运行期间删除脉冲使能将立即终止运行，因为不再有脉冲发送到功率部件。 步进控制器

在无脉冲控制的情况下运行。 这意味着剩余距离不再有效。将丢失通过参考点对轴执行的

同步。将删除 SYNC 反馈位和 RDY LED。
当电机处于停止状态时删除脉冲使能将删除 SYNC 反馈位和 RDY LED。
在这种情况下，可能需要执行参考点逼近。

6.3.8.4 1STEP 5V 组态和参数分配 (S7-300, S7-400)

参数 (S7-300, S7-400)

启用组诊断 (S7-300, S7-400)

组诊断

在相应的复选框中启用组诊断。

如果已启用组诊断，“编码器电源短路”ERR_24V 或“参数分配错误”ERR_PARA 会导致基于

通道的诊断。

选择基频 (S7-300, S7-400)

基频 Fb：

基频 Fb 是用于设置启动/停机频率、输出频率和加速/延迟的基值。
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选择适合您的应用的基频。

有关详细信息，请参见设置基频 (页 3526)部分。

指定乘子 n (S7-300, S7-400)

乘子 n
使用乘子 n，可以增量方式设置启动/停机频率：

Fss = Fb × n
数值的允许范围： 1 … 255

参见

设置基频 (页 3526)

指定时间间隔 i (S7-300, S7-400)

时间间隔 i
使用乘子 i，可以增量方式设置加速/延迟：

a = Fb/(i × 0.128 ms)
数值的允许范围： 1 … 255

参见

设置基频 (页 3526)

选择反馈值 (S7-300, S7-400)

反馈值

选择在反馈接口 (页 3560)中提供的反馈值：

• 剩余距离

• 位置

• 频率
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选择功能 DI0 (S7-300, S7-400)

功能 DI0
选择数字量输入 DI0 (3) (页 3545) 应该具有的功能： 
• 外部使能脉冲

• 外部 STOP
• 向前方向上的限位开关

• 向后方向上的限位开关

选择功能 DI1 (S7-300, S7-400)

功能 DI1
选择数字量输入 DI1 (7) (页 3545) 应该具有的功能： 
• 参考开关（参考凸轮）

• 向前方向上的参考开关和限位开关

仅当“功能 DI0”未组态为“向前限位开关”时，才可以选择该参数。

• 向后方向上的参考开关和限位开关

仅当“功能 DI0”未组态为“向后限位开关”时，才可以选择该参数。

选择输入 DI0 和 DI1 的特性 (S7-300, S7-400)

输入 DI0，输入 DI1
选择数字量输入 DI0 (3) 和 DI1 (7) 的特性：

• 常闭触点

• 常开触点

参见

数字输入的特性 (页 3545)
停止行进作业 (页 3539)
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选择控制接口中限位开关的特性 (S7-300, S7-400)

控制接口中的限位开关

选择控制接口 (页 3554)中限位开关的特性：

• 常闭触点

• 常开触点

参见

停止行进作业 (页 3539)

启用模数轴 (S7-300, S7-400)

模数轴

在 1STEP 5V 中已经预先组态轴类型“线性轴”。 如果需要控制“模数轴”，您必须启用“模

数轴”复选框。

参见

轴类型和行进范围（从 6ES7138-4DC01-0AB0 起） (页 3541)

指定行进范围 (S7-300, S7-400)

行进范围

“行进范围”参数用于指定模数轴的末端。

数值的允许范围： 1 … 16777216

参见

轴类型和行进范围（从 6ES7138-4DC01-0AB0 起） (页 3541)
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1STEP 5V 控制和反馈接口 (S7-300, S7-400)

1STEP 5V 的控制接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1STEP 5V，控制接口的以下数据是一致的：

• 字节 0 至 3
• 字节 4 至 7
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控制接口的分配   
下表显示了 1STEP 5V 控制接口（输出）的分配。
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地址 分配

字节 0 到 3 相对增量模式（字节 4 位 2 至位 0 为 0），

绝对增量模式（字节 4 位 2 至位 0 为 2）
字节 0 乘子 G：Fa = Fb × R × G（值范围 1 到 255）
字节 1 距离或位置位 23 到位 16
字节 2 距离或位置位 15 到位 8
字节 3 距离或位置位 7 到位 0
参考点逼近（字节 4 位 2 至位 0 为 1）
字节 0 乘子 G：Fa = Fb × R × G（值范围 1 到 255）
字节 1 位置位 23 到位 16
字节 2 位置位 15 到位 8
字节 3 位置位 7 到位 0
设置参考点逼近（字节 4 位 2 至位 0 为 4）
字节 0 保留 = 0
字节 1 位置位 23 到位 16
字节 2 位置位 15 到位 8
字节 3 位置位 7 到位 0
速度控制模式（字节 4 位 2 至位 0 为 3）
字节 0 到 3 以 STEP 7 数据类型 REAL 表示的频率

参数分配请求（字节 5 位 6 为 1）
字节 0 保留 = 0
字节 1 乘子 i：a = Fb × R/(i × 0.128 ms)（值范围 1 到 255）
字节 2 乘子 n：Fss=Fb   × n × R（值范围 1 到 255）
字节 3 基频 Fb：

• 0 = 800 Hz
• 1 = 400 Hz
• 2 = 200 Hz
• 3 = 80 Hz
• 4 = 40 Hz
• 5 = 20 Hz
• 6 = 8 Hz
• 7 = 4 Hz
• 8 = 2000 Hz
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地址 分配

字节 4 行进作业

位 7 缩减系数

• 0 = 系数 1.0（不缩减）

• 1 = 系数 0.1

R

位 6 停止行进作业 STOP
位 5 向后启动 DIR_M
位 4 向前启动 DIR_P
位 3 固件版本 V1.0.0：

保留 = 0
固件版本 V1.0.1 及更高版本：

在速度控制模式下的发布频率（低于 FSS）

EN_LF

位 2 至位 0 工作模式

• 0 = 相对增量模式（相对定位）

• 1 = 参考点逼近

• 2 = 绝对增量模式（绝对定位）

• 3 = 速度控制模式

• 4 = 设置原点位置

MODE

参数分配请求

位 7 至位 0 数值不相关，可忽略
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地址 分配

字节 5 行进作业

位 7 诊断错误确认 EXTF_ACK
位 6 必须置 0 C_PAR
位 5 至位 4 数值不相关，可忽略 FEEDBACK
位 3 在参考凸轮处停机 STOP_REF_EN
位 2 脉冲使能 DRV_EN
位 1 向前方向上的限位开关 LIMIT_P
位 0 向后方向上的限位开关 LIMIT_M
参数分配请求

位 7 诊断错误确认 EXTF_ACK
位 6 更改参数；必须置 1 C_PAR
位 5 至位 4 反馈接口中的反馈值

• 00 = 剩余距离

• 01 = 位置

• 10 = 频率

• 11 = 保留

FEEDBACK

位 3 数值不相关，可忽略 STOP_REF_EN
位 2 脉冲使能 DRV_EN
位 1 数值不相关，可忽略 LIMIT_P
位 0 数值不相关，可忽略 LIMIT_M

字节 6 保留 = 0
字节 7 保留 = 0
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有关控制位的说明

位 说明

基频 Fb： 用于逐步设置基频的编码：

• 0 = 800 Hz
• 1 = 400 Hz
• 2 = 200 Hz
• 3 = 80 Hz
• 4 = 40 Hz
• 5 = 20 Hz
• 6 = 8 Hz
• 7 = 4 Hz
• 8 = 2000 Hz
可以在运行过程中使用参数分配请求 (页 3544)并通过控制位 C_PAR 更改此参数。

工作模式 用于工作模式的编码：

• 0 = 相对增量模式（相对定位）

• 1 = 参考点逼近

• 2 = 绝对增量模式（绝对定位）

• 3 = 速度控制模式

• 4 = 设置原点位置

C_PAR 该位请求对参数进行更改。

DIR_M 该位请求并启动向后方向上的行进作业。

DIR_P 该位请求并启动向前方向上的行进作业。

DRV_EN 如果未使用数字量输入 DI0 (3) 作为外部脉冲使能，则该位将被解译为脉冲使能。如果未

组态外部脉冲使能并且 DRV_EN 变为 0，基准信号 (SYNC) 可能会丢失。

EN_LF 在固件版本 V1.0.1 及更高版本中，在速度控制模式下使用该位还可以允许低于所组态启动-
停机频率的频率（根据总量）。

如果指定的频率（根据总量）低于启动-停机频率，则输出时不含加速斜坡或减速斜坡。高

于启动-停止频率的频率在输出时含有加速斜坡或减速斜坡。

可输出的 小频率（根据总量）为 0.1 Hz。 
该位仅在速度控制模式启动时进行评估。在速度控制模式下进行行进作业时，位的更改不

会产生任何影响。

限位开关

LIMIT_M
该限位开关限制在向后方向上的行进范围。在用户程序中置位或删除该位。
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位 说明

限位开关

LIMIT_P
该限位开关限制在向前方向上的行进范围。在用户程序中置位或删除该位。

EXTF_ACK 诊断消息的确认位 
FEEDBACK 用于反馈接口中反馈值的编码：

• 00 = 剩余距离

• 01 = 位置

• 10 = 频率

• 11 = 保留

可以在运行过程中使用参数分配请求 (页 3544)并通过控制位 C_PAR 更改此参数。

频率 包含要输出的脉冲频率的 32 位值（STEP 7 数据类型 REAL）。

乘子 G 用于逐步设置速度/输出频率的系数

乘子 i 用于逐步设置加速/减速的系数

可以在运行过程中使用参数分配请求 (页 3544)并通过控制位 C_PAR 更改此参数。

乘子 n 用于逐步设置启动/停机频率的系数

可以在运行过程中使用参数分配请求 (页 3544)并通过控制位 C_PAR 更改此参数。

位置 包含要逼近的目标位置的 24 位值

减小系数 R 如果置位了该位，则基频 Fb 乘以 0.1。这将使输出频率 Fa、启动/停机频率 Fss 和加速/减速

减少相同的量。

STOP 使用该位，可以随时按延迟斜坡停止行进作业（另请参见“停止行进作业 (页 3539)”）。

STOP_REF_EN 当置位该位时，将激活“在参考凸轮处停机”功能。当识别出参考凸轮时，将按延迟斜坡

停止行进作业（另请参见“停止行进作业 (页 3539)”）。

距离 包含要行进的脉冲数的 24 位值（无符号）。

1STEP 5V 的反馈接口 (S7-300, S7-400)

说明

对于 1STEP 5V，反馈接口的以下数据是一致的：

• 字节 0 至 3
• 字节 4 至 7
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反馈接口的分配   
下表显示了 1STEP 5V 反馈接口（输入）的分配。

地址 分配

字节 0 到 3 剩余距离（32 位的位 23 到位 0）/
位置（32 位的位 23 到位 0）/
频率（32 位，STEP 7 数据类型 REAL）

字节 4 位 7 编码器电源短路 ERR_24V
位 6 保留 = 0  
位 5 编程错误 ERR_PARA
位 4 确定原点位置 SYNC
位 3 保留 = 0  
位 2 到达位置 POS_RCD
位 1 作业传送期间出错 ERR_JOB
位 0 作业传送正在运行 STS_JOB

字节 5 位 7 行进作业正在运行 POS
位 6 向前限位开关是停机的原因 STOP_LIMIT_P
位 5 向后限位开关是停机的原因 STOP_LIMIT_M
位 4 外部 STOP 是停机的原因 STOP_EXT
位 3 参考凸轮是停机的原因 STOP_REF
位 2 状态 DI0 STS_DI0
位 1 状态 DI1 STS_DI1
位 0 状态脉冲使能激活 STS_DRV_EN

字节 6 作业传送期间出现错误时的错误编号

字节 7 保留 = 0

有关反馈位的说明

位 说明

频率 包含当前脉冲频率的 32 位值（STEP 7 数据类型 REAL）。脉冲频率可为正值（向前方向）

和负值（向后方向）。

ERR_JOB 如果未清除作业或作业不可用则将置位该位。

通过返回的错误编号详细说明错误原因（请参见下表“反馈接口中的错误编号”）。
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位 说明

ERR_PARA ET 200S 站参数分配错误。

通过返回的错误编号详细说明错误原因（请参见下表“反馈接口中的错误编号”）。

当传输了正确的参数分配时才会删除参数错误位。

ERR_24V 编码器电源发生过载（例如由于短路），目前关闭。如果已通过 EXTF_ACK 控制位进行确

认，则将复位 ERR_24V。在消除过载后，编码器电源再次接通并且 ERR_24V 保持清除状态。

错误编号 在置位 ERR_JOB 或 ERR_PARA 的情况下指定错误原因（请参见下表“反馈接口中的错误编

号”）。

POS 行进：只要行进作业正在运行，就会置位该位。

POS_RCD 在启动增量模式或指定速度控制模式中的新设定值频率时将清除 POS_RCD。在正确执行增

量模式或已达到速度控制模式中的设定值频率之后将置位 POS_RCD。
如果行进被中断（当行进作业停止 (页 3543)或删除脉冲使能时 (页 3539)），POS_RCD 将
保持清除状态。

位置 包含当前绝对位置的 24 位值（无符号）。

反馈接口的字节 0 为 0。
剩余距离 包含仍要行进的脉冲数的 24 位值（无符号）。

反馈接口的字节 0 为 0。
STOP_EXT 停止原因：如果通过外部 STOP 停止了行进作业，则会置位该位。 
STOP_LIMIT_M 停止原因：如果通过达到向后限位开关停止了行进作业，则会置位该位。

STOP_LIMIT_P 停止原因：如果通过达到向前限位开关停止了行进作业，则会置位该位。

STOP_REF 停止原因：如果通过达到参考凸轮停止了行进作业，则会置位该位。

STS_DI0 该位将显示数字量输入 DI0 (3) 的状态。

STS_DI1 该位将显示数字量输入 DI1 (7) 的状态。

STS_DRV_EN 根据分配的数字量输入 DI0 的参数功能，当发生以下情况之一时置位该位：

• 设置外部使能脉冲。

或

• 为脉冲使能置位 DRV_EN 控制位。

STS_JOB 当检测到行进作业或参数分配作业的请求时，会将该位置位为反馈，然后执行完作业后复

位。

SYNC 会在执行正确的参考点逼近之后或已设置手动指定原点位置之后置位该位。

会在对新的 ET 200S 站参数进行参数分配后或在删除脉冲使能后清除 SYNC 位。
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错误编号

如果在反馈接口中显示作业传送错误（置位 ERR_JOB）或基本参数分配错误（置位 
ERR_PARA），则会通过错误编号来详细说明错误原因。

下表显示了反馈接口的错误编号。

错误编号 含义

常见错误原因

0D 无错误（因此也不会置位 ERR_JOB 或 ERR_PARA）
1D 控制位组合（DIR_P、DIR_M、C_PAR）无效

2D 另一作业仍在运行。

行进作业的错误原因

16D 在向前限位开关 (LIMIT_P) 处启动向前 (DIR_P) 激活

17D 在向后限位开关 (LIMIT_M) 处启动向后 (DIR_M) 激活

18D 启动时控制位置位为 STOP
19D 启动时外部 STOP 激活

20D 启动时缺少脉冲使能（内部或外部）

21D 启动时对激活的参考凸轮置位了 STOP_REF_EN
22D 启动时没有参考（绝对增量模式）

23D 在诊断错误存在时启动

24D CPU/主站 STOP 中断启动

25D 以错误的工作模式启动（不符合要求）

26D 指定的距离或位置无效

27D 速度的乘子 G 为零

28D 在速度控制模式时频率无效

参数分配作业或基本参数分配的错误原因

32D 指定的基频无效

33D 启动/停机频率的乘子 n 为零

34D 加速/延迟的乘子 i 为零

35D 反馈接口的反馈值无效

36D DI0 和 DI1 的功能组合无效（限位开关）

37D 指定的行进范围终点无效
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6.3.8.5 1STEP 5V 诊断 (S7-300, S7-400)

使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)

1STEP 5V 上的 LED 显示

1 

2 3 

4 5 

① 组错误（红色）

② 准备行进作业（绿色） 
③ 正在进行定位（绿色）

④ 数字量输入 0 的状态显示（绿色）

⑤ 数字量输入 1 的状态显示（绿色）

1STEP 5V 上的 LED 状态和出错显示

下表说明了 1STEP 5V 上的状态和出错显示。

事件 (LED) 原因 解决方法

SF RDY POS 3 7
亮         未组态或插入了错误的模块。存

在诊断消息。 
检查参数分配。 评估诊

断数据。 
  亮       如果已将参数正确分配给模块并

已激活脉冲使能 
 

    亮     行进作业正在运行时  
      亮   DI 0 已激活。  
        亮 DI 1 已激活。  
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错误类型 (S7-300, S7-400)
有关通道相关的诊断的结构的信息，请参见 ET 200S 站中使用的接口模块手册。 

1STEP 5V 错误类型

下表说明了 1STEP 5V 上的错误类型。 

错误类型 含义 解决方法

1D 00001: 
短路

传感器电源短路。 检查与开关的连接。 纠正布线。

9D 01001: 
错误

出现内部模块错误。 更换模块。

16D 10000: 
参数分配错误

尚未为模块分配参

数。

纠正参数分配。

6.3.9 使用 IM 174 (S7-300, S7-400)

6.3.9.1 概述 (S7-300, S7-400)

模拟驱动器和步进电机的接口模块

IM 174 模块（接口模块）是一个接口模块， 多可在等时 PROFIBUS 上运行 4 个带有模拟

设定值接口以及每轴一个 TTL 或 SSI 编码器的驱动器。 
控制器与 IM 174 之间的通信只能通过 PROFIBUS 使用 IM 174 特定的消息帧类型来进行，该

类型除了包含数字量输入/输出数据之外，还包含符合 PROFIDrive 配置文件的每个指定的驱

动器的消息帧类型（标准消息帧 3 和 81）。 作为循环 DP 通信的一部分，实际驱动器值（编

码器值）通过等时 PROFIBUS 从 IM 174 模块传送至控制器，而控制器计算出的速度设定值

传送至 IM 174 模块。 
传送的速度设定值随后以模拟值或脉冲的形式从 IM 174 模块输出至驱动器。  
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 应用领域   
IM 174 可用于以下控制作业：  
• 控制模拟驱动器

• 控制步进电机

• 读取编码器数据

6.3.9.2 组态和编程 IM174 (S7-300, S7-400)

组态 IM174 (S7-300, S7-400)

所需步骤 - 概述

在巡视窗口中的“属性”(Properties) 下组态 IM 174。 必须执行以下步骤：  
1. 在硬件配置中添加一个 PROFIBUS 模块

2. 为等时 PROFIBUS 分配参数

3. 为轴指定驱动器和编码器参数

为等时 PROFIBUS 分配参数

1. 在“PROFIBUS 地址”(PROFIBUS address) 部分中选择 PROFIBUS 子网并分配 PROFIBUS 地址。

说明

DIP 开关设置 PROFIBUS 地址

PROFIBUS 地址通过 PROFIBUS 模块 IM 174 上的 DISourcing 输出来设置。对 IM 174 执行

上电/断电操作后才能激活 DIP 开关设置的 PROFIBUS 地址。 分配的 PROFIBUS 地址必须与 
DIP 开关设置的 PROFIBUS 地址相同。

2. 在“等时模式”(Isochronous mode) 部分中选中复选框“将 DP 从站同步到等距 DP 循
环”(Synchronize DP slave to equidistant DP cycle) 并设置时间 Ti/To。

3. 在“编码器和驱动器”(Encoder and drives) 部分中选择帧类型 (页 3576)。
4. 在“地址”(Addresses) 部分中，指定轴输入参数和输出参数的地址范围并分配过程画面。
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为轴指定驱动器和编码器参数

1. 在“编码器和驱动器”(Encoder and drives) 部分中为轴选择驱动器类型 (页 3567)并设置驱动
器参数 (页 3568)。

2. 在“编码器和驱动器”(Encoder and drives) 部分中为轴选择编码器类型 (页 3567)并根据需要
设置所需的编码器参数 (页 3572)。

3. 可在“参数”(Parameters) 部分中设置关闭行为参数 (页 3575)。

编码器和驱动器 (S7-300, S7-400)
可以使用区域导航中的“编码器和驱动器”(Encoders and Drives) 属性对连接到 IM 174 的驱

动器和编码器进行组态。

驱动器类型 
可选择以下驱动器类型：

• 伺服（模拟驱动器）

• 步进（步进驱动器）

模拟驱动器的编码器类型   
可以为模拟驱动器选择以下编码器类型

• 编码器类型不可用

• TTL 编码器类型

• SSI 编码器类型

步进驱动器的编码器类型 
可以为步进驱动器选择以下编码器类型

• 编码器类型不可用

• TTL 编码器类型

• SSI 编码器类型

• 步进编码器类型
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驱动器参数 (S7-300, S7-400)

驱动器类型

可选择以下驱动器类型：  
• 伺服（模拟驱动器）

• 步进（步进驱动器）

伺服驱动器类型

如果您已选择了伺服驱动器类型，您可以通过“单极性”(Unipolar) 复选框来切换模拟输出电

压的电压范围。

未选中单极性 (Unipolar)
如果未选择“单极性”(Unipolar) 选项，则将输出 -10 V 到 +10 V 范围内的模拟电压作为设定

值。 然后驱动器可以在两个方向上横动。

已选中“单极性”(Unipolar)
如果选择“单极性”(Unipolar) 选项，则将输出 0V 到 +10 V 范围内的模拟电压作为设定值。 
随后，IM 174 根据当前速度设定值通过 IM 174 的数字量输出来输出旋转方向：

• 轴 1 的旋转方向信号 -> 数字输出 X11，针脚 13
• 轴 2 的旋转方向信号 -> 数字输出 X11，针脚 15
• 轴 3 的旋转方向信号 -> 数字输出 X11，针脚 17
• 轴 4 的旋转方向信号 -> 数字输出 X11，针脚 19

Alt.DrvRdy
根据所使用的驱动器，“驱动器就绪”信号返回不同的状态消息：

• 驱动器通过“驱动器就绪”信号发送“准备开启”信号。 要接通驱动器，仍需要控制器

提供使能信号。

• 驱动器将通过“驱动器就绪”信号发送“准备就绪”信号。 驱动器在该状态下准备好进

行控制并直接遵循设定值。

如果驱动器通过“驱动器就绪”信号报告“准备开启”(Ready to switching on) 状态（多数情

况下在模拟驱动器中），请勿激活“Alt.DrvRdy”功能。
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当驱动器通过“驱动器就绪”信号发送“准备就绪”信号（多数情况下使用伺服驱动器）时，

激活“Alt.DrvRdy”功能。

有关所用驱动器返回的状态消息的信息，请参见驱动器的产品信息。

步进驱动器类型

对于“步进”驱动器类型，必须在“ 大频率 [Hz]”(Max. frequency [Hz]) 和“标准频率 
[Hz]”(Stand. frequency [Hz]) 字段中输入驱动器特定或过程特定的频率值 [Hz]。 在 IM 174 上
操作步进电机需要必要的机动电子（例如 FM Stepdrive）和步进电机。 
下图显示了使用步进驱动器和不使用编码器的 IM 174 的基本结构：

图 6-2 使用 FM STEPDRIVE 和 SIMOSTEP 电机的 IM 174 的基本结构
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Alt.DrvRdy
根据所使用的驱动器，“驱动器就绪”信号返回不同的状态消息：

• 驱动器将通过“驱动器就绪”信号发送“准备就绪”信号。 要接通驱动器，仍需要控制

器提供使能信号。

• 驱动器将通过“驱动器就绪”信号发送“准备就绪”信号。 驱动器在该状态下准备好进

行控制并直接遵循设定值。

如果驱动器通过“驱动器就绪”信号报告“准备开启”(Ready to switching on) 状态（多数情

况下在模拟驱动器中），请勿激活“Alt.DrvRdy”功能。

当驱动器通过“驱动器就绪”信号发送“准备就绪”信号（多数情况下使用伺服驱动器）时，

激活“Alt.DrvRdy”功能。

有关所用驱动器返回的状态消息的信息，请参见驱动器的产品信息。

大频率 [Hz] 和标准频率 [Hz]
对于“步进”驱动器类型，必须在“ 大频率 [Hz]”(Max. frequency [Hz])（ 高频率）和

“标准频率 [Hz]”(Stand. frequency [Hz])（额定频率）字段中输入驱动器特定或过程特定的

频率值 [Hz]。

标准频率的计算  
根据以下公式计算标准频率：

标准频率 [Hz] = n [rpm]/60 * 步进电机的精度

n [rpm]： 步进电机的速度

（特征值介于 500 rpm 和 1000 rpm 之间）

步进电机的精度： 步进电机上的增量数（特征值： 500, 1000, 5000)

大频率的计算  
根据以下公式计算 大频率：

大频率 [Hz] = n max [rpm]/60 * 步进电机的精度

nmax [rpm]： 步进电机的 大速度

（特征值介于 500 rpm 和 1000 rpm 之间）

步进电机的精度： 步进电机上的增量数（特征值： 500, 1000, 5000)
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大速度 nmax 由步进电机的操作特性确定

。 因此， 大电机速度 nmax
（对应于 大轴速度）

应根据工艺要求的扭矩 M_t 确定。

    

图 6-3 步进电机的特征操作特性

说明

过载范围  
为避免在过载范围内进行操作，请在标准频率下使用驱动器！

步进电机特性的说明  
定位精度、速度 n 以及电机产生的扭矩 M 对于特定过程的要求都非常重要。 要 优地这些

值，必须考虑步进电机的特性。 从步进电机的给定旋转速度（约 500 rpm）开始，电机产

生的扭矩按对数关系下降并以 大速度（约 3,000 rpm）逼近于 0。 具体数据可以从所用电

机的数据表中找到。
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在过载范围内操作的后果  
如果步进电机一旦无法产生要求的扭矩，它将失去与预定义频率的同步且其速度将突然下降。 
这可能导致停止。 在这种状态下，只有输入设定值 0 后才能继续运动。 对于没有其它编码

器的位置轴，将失去运行位置，并因而失去轴的同步。 

说明

编码器类型为“步进”的步进驱动器（PULSE REFEED 操作）   
通过“步进”编码器类型进行操作（PULSE REFEED 操作）期间，步进电机可能会在停止时

振动。

当步进电机在先前的横向运动中横动到恰好位于步进电机的两个自然步进分区之间的位置值

时，这种情况会发生于项目的默认参数化中。

使用 TTL/SSI 编码器的步进驱动器

使用 TTL/SSI 编码器时，必须考虑编码器精度（包括高精度）与步进电机的步进精度的比率。

为防止停止时在两个位置之间振动，步进电机增量距离必须小于编码器反馈中的距离表示（即

步进电机的增量必须大于编码器精度）。 如果需要，必须使用精度较低的编码器或在步进

电机上设置较高的步进精度。

编码器参数 (S7-300, S7-400)

模拟驱动器的编码器类型

可以为模拟驱动器选择以下编码器类型：

• 编码器类型不可用

• TTL 编码器类型

• SSI 编码器类型

步进驱动器的编码器类型 
可以为步进驱动器选择以下编码器类型：

• 编码器类型不可用

• TTL 编码器类型

• SSI 编码器类型

• 步进编码器类型
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编码器类型“不可用”

以下内容适用于“伺服”驱动器类型： 轴 x 不可用或不应操作。 PROFIBUS 消息帧中为此轴

传送的有用数据为空。

以下内容适用于“步进”驱动器类型： 不使用编码器操作步进电机。

如果步进驱动器组态为使用编码器进行工作，则它只能用作速度控制的轴。

如果未使用编码器 (SSI/TTL)，则即使未连接任何编码器，也可选择“步进”编码器类型以启

用定位操作。 

TTL 编码器类型  
对于编码器类型“TTL”，可设置以下编码器参数：

• 分辨率： 以编码器每旋转一周的编码器脉冲数表示的编码器精度

• 速度计算已启用： 如果启用该复选框，则 174 IM 会计算速度。

• 标准化速度： 仅当启用了“已启用速度计算”(Speed calculation enabled) 选项时，该输

入框才可见。 输入电机的额定速度（以每分钟转数为单位）。 如果 IM174 计算速度，则

可获得具有 小噪声的速度。

• 高分辨率的预留位： 设置 0 - 15
“高精度的预留位”(Reserved bits for fine resolution) 参数指定了编码器实际值 G1_XIST1 
和 G1_XIST2 中传送的编码器增量的所需脉冲倍增数。 
该设置对应于 20 = 1 到 215 = 32,768 之间的一个脉冲倍增数。

说明

TTL 编码器的 小高精度

TTL 编码器始终需要考虑并设置 小高精度 22 (= 4)。

SSI 编码器类型  
可以为编码器类型“SSI”设置以下参数：

• 奇偶校验： 如果要从编码器传送到 IM174 的编码器数据具有奇偶校验位，则选择此选项。

• MsgLength： 设置 0 - 25
编码器传送的有用数据位数
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• 编码： 支持以下编码器代码：

– 二进制

– 格雷码

• 传输速率： 所有 SSI 编码器的传输率设置必须相同。 如果传输率设置不同，将分配编码

器编号 高的 SSI 编码器的传输率。

支持以下传输速率：

– 187.5 Kbps
– 375 Kbps
– 750 Kbps
– 1.5 Mbps
– 3.0 Mbps

说明

组态的 大值为 187.5 Kbps。 为此模块设置更快的传输率没有实际意义。

• 高分辨率的预留位： 设置 0 - 15
“高精度的预留位”(Reserved bits for fine resolution) 参数指定了编码器实际值 G1_XIST1 
和 G1_XIST2 中传送的编码器增量的所需脉冲倍增数。 
该设置对应于 20 (1) 到 215 (32,768) 之间的一个脉冲倍增数。

步进编码器类型

PULSE REFEED 模式下的步进驱动器

可以使用“步进”编码器类型来操作驱动器类型为“步进”的轴 x。 在此模式下，设定值将

作为过程值从 IM 174 发送回控制器。

可以为编码器类型“步进”设置以下编码器参数：

• 电机监视： 如果选中“电机监视”(Motor monitoring) 复选框，则步进电机的步进数必须

被连续监视一段预设的参考点距离（请参见“BERO 距离”）。 对于无编码器操作，所用

的步进驱动器同时发送过程值（脉冲重新进给）。

• Bero 距离： 对于“BERO 距离”(BERO distance)，输入两个 BERO 信号之间的步进数（针对

所用的步进驱动器）。 两个 BERO 信号之间的距离是参考点距离。
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• Bero 公差： 设置 0 - 65535
对于“BERO 公差”(BERO tolerance)，输入允许的步进数偏差。 产生的步进范围位于以下

公差范围内： 
产生的步进范围 = Bero 距离 ± 1/2 * Bero 公差

• 高分辨率的预留位： 设置 0 - 15
“高精度的预留位”(Reserved bits for fine resolution) 参数指定了编码器实际值 G1_XIST1 
和 G1_XIST2 中传送的编码器增量的所需脉冲倍增数。 
该设置对应于 20 = 1 到 215 = 32,768 之间的一个脉冲倍增数。

参数 (S7-300, S7-400)
IM 174 的重要参数在“参数”(Parameters) 属性的区域导航中指定。

停止斜波 [ms]  
值范围是 0 - 65535 ms。
“停止斜波”参数指定了与时间呈线性关系的函数。 如果检测到错误，连接到 IM 174 的所

有驱动器都会按照此函数减速到设定值 0。 
停止斜波在发生以下错误时起作用：

• 模块的温度报警（约 90 °C 时开启，约 85 °C 时关闭）

• 设备状态错误

• 主站和从站之间的同步错误

说明

参数值 0
出错时，参数值 0 会使驱动器降速至静止。

1)  大设定值

2)  当前设定值

3)  参数值： 停止斜波

图 6-4 参数： 停止斜波
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停止延迟  
值范围是 0 - 65535 s。

“停止延迟”(Shutdown delay) 参数可用于指定在发生温度报警多长时间后激活停止斜波。 
当模块中的温度超过 90 °C 时，开始计算停止延迟。 如果在延迟激活时温度降至约 85 °C，则

不会激活停止斜波并复位停止延迟时间。

允许的设备状态错误   
值范围是 0 - 15。
“允许的设备状态错误”(Tolerable lifebeat error) 参数用于指定 DP 主站允许出现的设备状态

错误数。 当超过该参数化的数值后，将激活停止斜波。 值范围是

611U 一致性模式  
在 611U 一致性模式下，轴回原点的信号源不再使用 PROFIDrive 标准消息帧（STD3，编码

器控制字 G1_STW）指定，而是使用 IM 174 的 PROFIBUS 消息帧中的附加数字量输出字指定

（请参见“消息帧类型”部分中的“消息帧结构”表）。

611U 一致性模式：

• 未选择

回原点的信号源通过 PROFIDrive 标准消息帧中的编码器控制字 Gx_STW 指定。

• 已选择

回原点的信号源通过 PROFIBUS 消息帧中的其它数字量输出字指定。

选择消息帧类型 (S7-300, S7-400)

消息帧类型   
IM 174 DP 从站通过两种特定的消息帧类型进行操作： 四个轴，每个轴具有一个编码器（标

准消息帧 3 和 81）和 I/O 数据

说明

标准消息帧 81
标准消息帧 81 只能用于编码器。
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消息帧结构 (S7-300, S7-400)

消息帧结构

下面的概述说明了帧结构。

表格 6-1

消息帧类型 说明

4 个轴，每个轴具有一个编码器，标准消息

帧 3 + IO，PZD-5/9 O/I 1/1 或消息帧 81 + 
IO，PZD-2/6 + I/O 1/1

每个数字量 I/O 数据有 4 个标准消息帧 3 或 
81 和 1 个 PZD 字

PZD x/y，过程数据字数，x： 设定值，y： 实际值，

例如 PZD-5/9： 
对于所需值为 5 个过程数据字

对于实际值为 9 个过程数据字

 

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

编程和操作手册, 11/2022 3577



消息帧类型 说明

说明

IM 174 DP 从站的消息帧类型设置必须与控制器中的消息帧类型设置一致。 不存在自动调整。
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编码器控制字 Gx_STW   
下面的概述说明了编码器控制字（摘录）。 此概述基于以下要求：

• 查找参考标记

• 即时测量

• 编码器错误

说明

在上升沿或下降沿上测量

IM 174 仅支持在上升沿或下降沿上测量。
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其它编码器实际值 Gx_XIST2    
下面的概述列出了 Gx_XIST2 中的错误代码，其中 G1_ZSW，位 15 == 1：  

表格 6-2 Gx_XIST2 中的错误代码

G1_XIST
2

含义 可能的原因/说明

1Hex 编码器求和错误 编码器信号电平太低，出现故障（屏蔽不充分）或开路

监视出现错误。

2Hex 零标记监视 在 2 个编码器零标记之间出现了测量的转子位置的波动

（编码器脉冲可能丢失）。

状态字 ZSW_1 - 位 11 到位 14  
以下概述说明了与模块特定的消息位 11 到位 14 相关的状态字 ZSW_1：

表格 6-3 状态字 ZSW_1

位 名称 说明

11 温度错误 超出模块 IM 174 外壳内部的特定温度。

12 PLL 同步错误 IM 174 无法与全局回检信号同步。

13 主站状态标记错误 IM 174 无法与主站状态标记信号同步。

14 驱动器错误 存在驱动器错误，例如缺少“驱动器就绪”信号。

零标记监视 (S7-300, S7-400)

零参考标记监视的运行方法

零标记监视用于对两个零标记之间识别出的编码器增量与组态的编码器精度进行比较。 如
果发现差别，则报告编码器错误。 
编码器的“跟踪 A”和“跟踪 B”以及“跟踪 Z”必须同时处于高级别，以便正确执行零标记监视。

限制：

• 零标记本身出错并不一定会导致错误，因为直到达到零标记才会开始检查。

• 计数的编码器增量的结果 MOD 16 必须是非零值才能报告错误。

• 计数的编码器增量的结果 MOD 10 必须是非零值才能报告错误。

示例：
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编码器组态： TTL 2048 个脉冲

计数的编码器增量 2049 -> 编码器错误

计数的编码器增量 1024 -> 无编码器错误

对 IM 174 编程 (S7-300, S7-400)
建议使用“简易运动控制”附加软件包对 IM 174 进行编程。

IM 174 的指令

在“简易运动控制”指令列表中，以下指令可用于 IM 174： 
• EncoderIM174 - 使用 IM 174 作为增量编码器和绝对编码器的位置反馈模块

• OutputIM174 - 使用模块 IM 174 的通道作为输出模块

6.3.10 使用“简易运动控制” (S7-300, S7-400)

6.3.10.1 使用“简易运动控制”定位 (S7-300, S7-400)

产品总览 (S7-300, S7-400)

概述

Easy Motion Control 使您能够控制驱动器的定位。 驱动器的运动仅通过 CPU 中的软件（指

令）进行控制。 连接驱动器并不需要任何特殊硬件，当然，必须提供相应 I/O 以便记录实际

位置和输出速度设定值。 
Easy Motion Control 的指令基于 PLCopen 的“Technical Specification Function blocks for 
motion control V1.0”创建。

使用组态软件分配参数，该软件也支持使用测试功能进行调试。 轴的所有参数都存储在单

个数据块中，即轴 DB 中。 
可以将驱动器连接到中央 I/O，或通过集成在 CPU 中的 DP 主站/IO 控制器将其连接到分布式 
I/O。

通过互连相应的指令并在用户程序中运行它们来执行运动。
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用于定位的组件 (S7-300, S7-400)
下图显示了带有 Easy Motion Control 的组态模型。

安全设备

启动安全设备时，急停按钮将断开电源。

电源装置

电源装置控制电机。 安全限位开关断开电源装置。

电机

电机由电源装置控制并驱动轴运动。

编码器

编码器提供距离和方向信息。
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Easy Motion Control
Easy Motion Control 提供了以下功能：

• 点动

• 参考点逼近

• 绝对/相对定位

• 电子齿轮传动

• 设置参考点

• 定位的所有通用监视功能

• 速度超驰

• 闭环位置控制

• 仿真

• 预组态的记录编码器值的输入驱动程序，或者预组态的模拟量输出模块的输出驱动程序

用于位置检测和设定值输出的模块

这些模块形成 CPU 和机器之间的接口。 它们会读取轴位置并将设定值输出到电源装置。

CPU
CPU 将执行包含嵌入的 Easy Motion Control 指令的用户程序。

PC/PG
PC/PG 用于以下功能：

• 参数分配： 可使用组态软件或直接在轴 DB 中向 Easy Motion Control 分配参数（请参见

“组态轴 TO (页 3594)”）。

• 编程： 将 Easy Motion Control 指令直接集成到程序中。

支持的硬件配置 (S7-300, S7-400)
通过驱动程序指令可很容易地支持以下硬件配置。 驱动程序 FB 随 Easy Motion Control 一起

提供。 
程序包还提供了开放式驱动程序块，借此可以调整未直接受支持的组态，使其受到支持。

下图显示了 Easy Motion Control 的分布式组态。   
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下图显示了 Easy Motion Control 的集中式组态。
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通过 Easy Motion Control 定位的原则 (S7-300, S7-400)

设置闭环位置控制

使用受控定位时，轴的当前位置将与设定值位置进行比较。 任何偏差都将在行进运动过程

中及停止时通过位置控制器得到补偿。   
下图显示了通过 Easy Motion Control 实现受控定位的示意图表示。 行进指令 (页 3618)指定

位置设定值。 输入驱动程序记录轴位置的实际值。 位置控制器 (页 3604)将实际位置值与位

置设定值进行比较，并根据差异生成一个速度设定值。 输出驱动程序将输出定比速度设定值。

下图显示了行进运动过程中轴速度与所覆盖距离之间的关系。
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概念定义 (S7-300, S7-400)

目标

目标是指在定位过程中要逼近的轴的绝对位置或相对位置。   

行进运动

通过调用指令（以下也称为行进指令）触发行进运动。

剩余距离

剩余距离是目标位置与当前位置设定值之间的差值。  

跟随距离/跟随误差

行进运动过程中，由于轴向惯性，会在当前位置设定值和实际位置值间形成差异。 这即称

为跟随误差。 当跟随距离超过可分配值时，即产生跟随误差。  
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监视范围   
• 工作范围：

定义轴的允许行进范围，可通过软件限位开关 (页 3587)或旋转轴 (页 3588)终点为任务

确定此范围。    
• 停止范围：

定义一个可组态范围，轴停止时不能离开此范围。 停止范围位于目标的左右两边。   
• 目标范围：

如果设定值在运动结束时到达目标，则监视轴对目标范围的逼近。 目标范围用于监视应

用程序的定位精度，其位于目标的左右两边。   
一旦轴到达目标范围，即开始停止范围监视。 为此，停止范围应该大于目标范围。

下图显示了目标区域中各个范围的位置。

线性轴 (S7-300, S7-400)

说明

此工作范围从软限位开关开始位置延伸到软限位开关结束位置，并且限于 1 x 224 个长度单位

（-224+6 到 +224-6 之间的笛卡尔坐标系）。     
实际轴长度受轴的机械停止位置限制。

Easy Motion Control 的数值范围仅在关闭工作范围监视时相关。 该范围限于 2 x 224-12 个长

度单位（从 -224+6 到 +224-6）。

编码器范围为：

• 绝对编码器所覆盖的范围

• 增量编码器所覆盖的从 -231 到 +231 步进数的距离
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对于线性轴，工作范围（= 行进范围）限制如下： 
工作范围 < 实际轴长度 < Easy Motion Control 的数值范围 < 编码器范围

下图显示了线性轴的各个范围。

旋转轴 (S7-300, S7-400)

说明

此工作范围从旋转轴开始位置延伸到旋转轴结束位置，并且限于 1 x 224 个长度单位（-224+6 
和 +224-6 之间的笛卡尔坐标系）。     
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编码器范围为：

• 对于增量编码器，根据需要选取

• 对于绝对编码器，基于以下规则确定其范围：

编码器范围 = 工作范围 x n
其中：

– n = 1（单匝编码器）

– n > 1，整数（多匝编码器）

每次旋转后，旋转轴的实际值都会重置为旋转轴的起点。 因此，旋转轴具有无限的行进范围，

该范围延伸到旋转轴的开始或结束位置之外。 轴位置总是显示为旋转轴起点和终点之间的

一个值。

6.3.10.2 “简易运动控制”的功能 (S7-300, S7-400)

概述 (S7-300, S7-400)
Easy Motion Control 用于通过可编程的加速度、速度和减速度将轴定位到目标上，或以恒定

速度移动轴。 通过调用行进指令触发必需的行进运动。

启动行进作业时，行进运动的目标或距离及可能需要的加速度、速度或减速度均在行进指令

上进行组态。 可为这些值自由选择单位系统（长度单位），如 mm。 
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点动 (S7-300, S7-400)
点动功能允许您沿正方向或负方向移动驱动器。 没有指定目标。    
点动功能可通过 MC_MoveJog 指令得以实现。

同步 (S7-300, S7-400)
为了向实际位置分配一个可复写的编码器值，必须在轴位置和编码器值之间建立一个参考（同

步）。     
同步功能可通过 MC_Home 指令得以实现。 

与增量编码器同步

启动系统时，增量编码器并不提供任何有关轴的即时位置的信息。 它从轴的当前位置开始

计数。

当系统在出现错误或替换编码器后重新启动时，通常需要进行同步。

增量编码器可通过以下方式进行同步： 
• 参考点逼近  
• 设置参考点  

与绝对编码器同步

调试绝对编码器时，必须将编码器指示的值与实际轴位置同步。 
当重新启动系统或出现错误后，不需要重新同步。 替换编码器后，需要重新同步。

绝对编码器只能通过参考点设置进行同步（也称为绝对编码器调整）。  

参考点逼近

轴向参考点的方向移动。 越过参考点后，轴即已同步，即向增量编码器的数字值分配了一

个位置值。 新的坐标值可通过每次参考点逼近分配给参考点。

参考点逼近只适用于增量编码器。

设置参考点

使用参考设置时，新的坐标值被分配给当前位置。

增量编码器和绝对编码器支持参考点设置。
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绝对定位或相对定位 (S7-300, S7-400)
Easy Motion Control 可以执行以下操作

• 将轴移动到绝对目标    
• 通过相对定位在特定方向将轴移动给定距离    
绝对和相对定位功能可通过 MC_MoveAbsolute 和 MC_MoveRelative 指令得以实现。 

传动 (S7-300, S7-400)
Easy Motion Control 通过 MC_GearIn 指令实现两轴之间的电子齿轮传动。     

停止行程 (S7-300, S7-400)
可以随时停止当前行进。     
停止功能可通过 MC_StopMotion 指令得以实现。 

超控行进 (S7-300, S7-400)
当前活动的行进指令可以始终     
• 通过启动另一个行进指令而被超控

• 通过调用指令 MC_StopMotion 而被取消（请参见行进运动的序列 (页 3625)）。

跟踪 (S7-300, S7-400)
使用跟踪功能时，位置设定值将在位置控制器中不断地调整（跟踪）至实际位置值。 跟踪

过程中，不监视轴是否离开了停止范围。     
此功能通过移除指令 MC_Control 上的“EnableDrive”信号或在出现错误后激活。

速度超驰 (S7-300, S7-400)
通过速度超驰，能够实现对在行进指令中组态的速度进行动态更改。 加速度和减速度值不

会受到影响。     
有关速度超驰的详细信息，请参见指定速度超驰 (页 3611)。

仿真 (S7-300, S7-400)
在模拟模式下，无需移动轴便可测试您的行进程序。     
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仿真功能可通过 MC_Simulation 指令得以实现。

错误响应和诊断 (S7-300, S7-400)
通过以下设置可在轴 DB 中显示由指令检测到的所有错误         
• 设置组错误和

• 错误特定显示

对于需要确认的错误，必须在纠正错误后设置错误确认。

如果行进指令（例如 MC_MoveJog 或 MC_MoveAbsolute）已引起或检测到错误，相应块中

将设置“Error”输出。

但是，如果错误由驱动程序块检测到，则会在此块的静态数据中指示导致错误的确切原因（请

参见“输入驱动程序”）。

有关错误响应、错误显示和错误确认的详细信息，请参见“轴 DB 中的错误显示和错误确认 
(页 3640)”。

6.3.10.3 组态“简易运动控制” (S7-300, S7-400)

Easy Motion Control 使用指南 (S7-300, S7-400)
本指南将说明结合 S7-300/400 CPU 使用 Easy Motion Control 的基本过程。

要求

要使用“轴”工艺对象 (TO)，需创建具有 CPU 的项目。

步骤

要结合 S7‑300/400 CPU 使用 Easy Motion Control，请根据以下推荐序列操作。 为此，请使

用以下链接：

1. 添加轴工艺对象 (页 3593) 
2. 使用组态对话框 (页 3594) 
3. 下载到 CPU (页 3617) 
4. 在调试窗口中对轴执行功能测试 
5. 对“简易运动控制”编程 (页 3618) 
6. 对轴控制执行诊断 
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添加轴工艺对象 (S7-300, S7-400)

将轴 TO 插入项目浏览器

在添加工艺对象时，将生成该 TO 的背景数据块。 轴组态会存储在该背景数据块中。 

要求

已创建具有 CPU 的项目。

步骤

要将轴 TO 插入项目浏览器中，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

3. 双击“添加新对象”(Add new object)。
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

4. 选择“运动”(Motion) 工艺。

5. 打开“运动控制”(Motion Control) 文件夹。

6. 打开“Easy Motion Control”文件夹。

7. 为工艺对象选择指令： 在该情况下为 AXIS_REF。
8. 在“名称”(Name) 文本框中输入该轴的专用名称。

9. 如果要更改背景数据块的建议数据块编号，请选择“手动”(Manual) 选项。

10.如果要为该 TO 补充用户信息，则单击“更多信息”(More information)。
11.单击“确定”(OK) 以添加 TO。

如果要放弃输入，单击“取消”(Cancel)。

结果

新工艺对象已创建，并存储在项目树的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中。 如果在

循环中断 OB 或同步循环中断 OB 中调用该 TO 的指令，则将使用该工艺对象。

有关详细信息，请参考“用户程序设置 (页 3618)”。

说明

可以选中该对话框底部的“添加并打开新对象”(Add new and open) 复选框。 这将在添加操

作完成后打开工艺对象的组态。
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组态轴 TO (S7-300, S7-400)

使用组态对话框 (S7-300, S7-400)
在组态窗口中，组态工艺对象的属性。 要打开工艺对象的组态窗口，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开所选工艺对象组。

2. 双击“组态”(Configuration) 对象。

组态分为以下几类：

• 基本参数

基本参数包括必须为工作轴组态的所有参数。

• 高级参数

高级参数包括适合特定驱动器或设备的参数。

组态窗口的图标

组态的区域导航中的图标显示有关组态情况的详细信息：

组态包含默认值且已完成。

组态仅包含默认值。 使用这些默认值即可使用工艺对象，而无需进行更改。

组态包含用户设置的值且已完成。

组态的所有输入字段均包含有效值，且至少一个预设值发生更改。

组态未完成或不正确

至少一个输入字段或下拉列表包含无效值。 相应字段或下拉列表以红色背景显示。 单击弹出错误消息可

找出错误原因。

组态有效但包含警告

只组态了一个硬件限位开关。 根据设备的不同，缺少硬件限位开关的组态可能引起危险。 相应字段或下

拉列表以黄色背景显示。
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基本参数 (S7-300, S7-400)

对轴进行命名 (S7-300, S7-400)

轴名称

在该字段中定义轴名称，或“轴”工艺对象的名称。 该工艺对象以该名称列出在项目浏览

器中。

选择轴类型 (S7-300, S7-400)

轴类型 
Easy Motion Control 可以控制以下轴类型：

• 线性轴

线性轴是具有有限的物理运行范围的轴。

• 旋转轴

旋转轴是运行范围不受机械停止限制的轴。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

4.0 AxisType BOOL FALSE 轴类型

有效值： 
• FALSE = 线性轴

• TRUE = 旋转轴
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选择长度单位 (S7-300, S7-400)

长度单位

从下拉列表中选择轴单位系统的长度单位。 所选单位将用于进一步组态“轴”TO 和显示当前

轴数据。

可从以下单位中选择数据输入和输出的长度单位：

• 毫米（默认设置）

• 度

• 英寸

运动控制指令的输入参数（例如，Position、Distance、Velocity 等）的值也会采用该单位。

说明

更改长度单位不会影响参数值。 不会发生转换。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

196.0 LengthUnit STRING [4] mm 组态软件的长度单位

有效值：

• mm（默认）

• 度

• 英寸

激活仿真模式 (S7-300, S7-400)

仿真模式

如果想要不在轴上行进就能够测试行进程序，则选中该复选框。
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轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

4.2 Sim BOOL FALSE 仿真模式

有效值：

• FALSE = 取消激活

•
TRUE = 激活

高级参数 (S7-300, S7-400)

驱动程序接口 (S7-300, S7-400)

输入驱动程序 (S7-300, S7-400)

选择输入模块 (S7-300, S7-400)

输入模块

从下拉列表中选择编码器连接到的输入模块。

基于选择结果，“指令”(Instruction) 字段会显示为获取实际值而需要调用的指令的名称。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

202.0 InputModuleTy
pe

STRING [24] IM 174 模块的输入驱动程序。

在手动模式下，不允许覆盖此参数。

选择编码器类型 (S7-300, S7-400)

编码器类型

选中所使用的编码器的复选框。
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轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

4.1 EncoderType BOOL FALSE 编码器类型

有效值：

• FALSE = 增量编码器

• TRUE = 绝对编码器

输入模块： 模块地址输入 (S7-300, S7-400)

模块地址输入

在文本框中输入在硬件配置中为输入模块指定的值。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

58.0 InputModuleInA
ddr

INT 0 位置解码器模块的输入的起始地址

范围：

• 通过硬件配置确定

输入模块： 模块地址输出 (S7-300, S7-400)

模块地址输出

该参数仅用于可以在硬件组态中分别设置“模块地址输出”和“模块地址输入”的模块。

在文本框中输入在硬件配置中为输入模块指定的值。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

60.0 InputModuleOutAd
dr

INT 0 位置解码器模块的输出的起始地址

范围：

• 通过硬件配置确定
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输入模块： 通道号 (S7-300, S7-400)

通道号

• 单通道模块： 无法编辑在文本框中设置的默认值“0”。
• 多通道模块： 在该文本框中输入所使用的通道的编号。 为第一个通道输入“0”，依此类推。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

62.0 InputChannelNo INT 0 位置输入模块的通道号

范围：

• 取决于模块

输出驱动程序 (S7-300, S7-400)

选择输出模块 (S7-300, S7-400)

输出模块

从下拉列表中选择驱动器连接到的输出模块。

基于选择结果，“指令”(Instruction) 字段会显示为输出速度设定值而需要调用的指令的名称。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

228.0 OutputModuleTy
pe

STRING [24] IM 174 模块的输出驱动程序。

在手动模式下，不允许覆盖此参数。

输出模块： 模块地址输入 (S7-300, S7-400)

模块地址输入

该参数仅用于可以在硬件组态中分别设置“模块地址输入”和“模块地址输出”的模块。

在文本框中输入在硬件配置中为输出模块指定的值。
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轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

82.0 OutputModuleInA
ddr

INT 0 输出模块的输入的起始地址

范围：

• 通过硬件配置确定

输出模块： 模块地址输出 (S7-300, S7-400)

模块地址输出

在文本框中输入在硬件配置中为输出模块指定的值。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

80.0 OutputModuleOutAd
dr

INT 0 模块输出的输出的起始地址

范围：

• 通过硬件配置确定

输出模块：通道号 (S7-300, S7-400)

通道号

• 单通道模块： 无法编辑在文本框中设置的默认值“0”。
• 多通道模块： 在该文本框中输入所使用的通道的编号。 为第一个通道输入“0”，依此类推。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

84.0 OutputChannelNo INT 0 输出模块的通道号

范围：

• 取决于模块
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机械 (S7-300, S7-400)

编码器 (S7-300, S7-400)

指定编码器每转的步进数 (S7-300, S7-400)

编码器每转的步进数

在文本框中，输入编码器每转位置解码器模块输出的步进数。

步进数将基于该值和“编码器每转的轴距离”参数转换为长度单位（轴 DB 地址 68.0 
(页 3602)）。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

64.0 StepsPerRev DINT L#1 编码器每转的步进数

数值的有效范围： 
• ≥ 1 [编码器每转的步进数]

增量编码器

如果使用通过二步进数或四步进数操作对脉冲进行评估的模块来读取增量编码器，则在输入

参数时，需要考虑到这一点。

示例：

• 编码器每转的脉冲数： 500
• 4 步进数评估

在“编码器每转的步进数”(Steps per encoder revolution) 文本框中，输入：2000

绝对编码器

对于绝对编码器，编码器每转的步进数通常为 2 的幂。

通用值为：

• 对于单匝编码器： 4096 和 8192
• 对于多匝编码器（25 位报文中有 12x12 位）： 4096
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如果有任何疑问，可以在组态软件中将编码器移动一转并观察编码器值的变化来确定正确值。

使用线性标尺时，为“编码器每转的步进数”(Steps per encoder revolution) 输入与线性标尺

长度对应的步进总数。

指定编码器转数 (S7-300, S7-400)

编码器转数

在文本框中，输入绝对编码器的编码器转数。

为单匝编码器输入“1”。
对于线性标尺，为“编码器转数”输入“1”。
该参数与增量编码器无关。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

72.0 NumberRevs INT 1 绝对编码器的转数

数值的有效范围： 
• > 0

指定编码器每转的轴距离 (S7-300, S7-400)

编码器每转的轴距离

在文本框中，输入对应于编码器一转轴所行进的距离。 该值取决于轴的结构和编码器安装

位置。 必须将所有传动元素都考虑进来，例如联接器或齿轮。
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对于线性标尺，输入用于“编码器每转的轴行进”的线性标尺的长度。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

68.0 DisplacementPerRe
v

REAL 1.0 编码器每转的轴距离

数值的有效范围：

• > 0.0 [编码器每转的长度单位]

使用旋转轴时的特性

编码器必须为每次旋转轴旋转执行整数步进数：

使用绝对编码器时的旋转轴特性

为确保再现所有位置，编码器覆盖的轴行进距离必须是旋转轴旋转一次所覆盖距离的整数倍：

示例：

24 位绝对编码器

=> 编码器转数 = 4096
旋转轴起点 = 0.0°
旋转轴终点 = 360.0°
=> 旋转轴终点 - 旋转轴起点 = 360.0°
编码器每转的轴距离 = 45°
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选择编码器极性 (S7-300, S7-400)

设置编码器极性

在这里，将位置反馈方向调整为轴的运动方向：

• 正向 = 增量计数脉冲（增量编码器）或编码器值（绝对编码器）表示增加实际位置值

• 负向 = 增量计数脉冲（增量编码器）或编码器值（绝对编码器）表示减少实际位置值

从下拉列表中选择对应选项。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

74.0 PolarityEncoder INT 1 设置编码器极性

有效值：

• +1 或 -1

控制器 (S7-300, S7-400)

指定控制器增益 (S7-300, S7-400)

控制器增益

可以根据经验在轴上确定 佳控制器增益。

以增量 1.0 增加控制器增益，直到轴在行进过程中或在其停止位置开始振荡为止。 如果开

始出现振荡，则减少控制器增益，直到不再能够观测到有振荡趋势为止。

在文本框中输入对应值。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

44.0 FactorP REAL 1.0 控制器增益

数值的有效范围： 
• > 0.0 [1/s]

运动控制
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指定手动模式下的速度设定值 (S7-300, S7-400)

手动模式下的速度设定值

在该文本框中输入手动模式下的速度设定值。

激活手动模式时，控制器将输出“手动设定值速度”中的值作为受控变量，并将其限制为

“MaxVelocity”。 位置设定值将跟踪到实际位置值。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

48.0 ManVelocity REAL 0.0 手动模式下的速度设定值

数值的有效范围：

• ≤ ± MaxVelocity (页 3610) [长度单位/s]
52.0 ManEnable BOOL FALSE 激活手动模式

有效值：

• FALSE = 取消激活

•
TRUE = 激活

电机 (S7-300, S7-400)

全速运行时对应的参考值 (S7-300, S7-400)

全速运行时对应的参考值

当操作控制电压为 ±10 V 的电源装置时，此参数不相关。

如果使用 OutputMM4_DP 输出驱动器（总线控制的 MICROMASTER DP 模块），则在此参数

中设置将驱动器加速到全速所需的频率。

运动控制
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轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

96.0 DriveInputAt10
0

REAL 10.0 全速运行时对应的参考值

数值的有效范围： 
• -10.0 至 +10.0 [V]

示例

• 电机的额定转速 (100 %)： = 1380 rpm
• 电机同步为： = 50 Hz 时 1380 rpm
=> 输入“全速运行时对应的参考值 = 50 Hz

指定 大轴速度时对应的参考值 (S7-300, S7-400)

大轴速度时对应的参考值

如果使用带有 ±10 V 的控制电压的电源装置，则在文本框中输入驱动器达到“ 大速度”时

的电压值（请参见轴 DB 地址 14.0 (页 3610)）。

示例：

• 电机的额定转速： = 3000 rpm
• 电机同步为： = 3000 rpm 时 9 V
• 要达到的 大速度： = 1500 rpm
=> 为“ 大轴速度时对应的参考值”输入以下值： = 4.5 V
如果使用 OutputMM4_DP 输出驱动程序，则在文本框中输入驱动器达到“ 大速度”时的

电压值（请参见轴 DB 地址 14.0 (页 3610)）。

示例：

• 电机的额定转速： = 1380 rpm
• 电机同步为： = 50 Hz 时 1380 rpm
• 要达到的 大速度： = 690 rpm
=> 为“ 大轴速度时对应的参考值”输入以下值： = 25 Hz
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轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

88.0 DriveInputAtMaxVe
l

REAL 9.0 大轴速度的参考值 [V]
数值的有效范围：

• 取决于电源装置

指定零点偏移补偿 (S7-300, S7-400)

零点偏移补偿

如果驱动器不提供该选项，则使用此参数实现零点偏移补偿。 此处组态的值会添加到输出值。

OutputMM4_DP 输出驱动程序将忽略此参数。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

92.0 OffsetCompensatio
n

REAL 0.0 零点偏移补偿

数值的有效范围： 
• -10.0 至 +10.0 [V]

选择驱动器极性 (S7-300, S7-400)

设置驱动器极性

在这里选择驱动器运动的方向：

• 正向 = 正向速度设定值会启动朝向正方向的运动。

• 反向 = 反向速度设定值会启动朝向反方向的运动。

从下拉列表中选择对应选项。

如果更改“设置驱动器极性”，则必须也更改“设置编码器极性”（轴 DB 地址 74.0 
(页 3604)）。
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轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

86.0 PolarityDrive INT 1 编码器每转的步进数

有效值：

• +1 或 -1

限位开关 (S7-300, S7-400)

激活软件限位开关 (S7-300, S7-400)

软件限位开关

软件限位开关仅适用于线性轴。

一旦轴完成同步，并且对软件限位开关的监视已激活，监视就会开始。

禁用软件限位开关监视时，参数“软件限位开关起始点”和“软件限位开关结束点”（轴 DB 
地址 6.0 和 10.0 (页 3608)）没有意义。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

42.1 SWLimitEnabl
e

BOOL TRUE 监视软件限位开关

有效值：

• TRUE = 监视已激活

• FALSE = 监视已取消激活

指定软件限位开关 (S7-300, S7-400)

软件限位开关

软件限位开关仅适用于线性轴。

线性轴： 软件限位开关起始点/结束点

一旦轴完成同步，并且对软件限位开关的监视已激活，监视就会开始（请参见“激活软件限

位开关 (页 3608)”）。 使用软件限位开关限制工作范围。
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“软件限位开关起始点”的值必须始终小于“软件限位开关结束点”的值。

增量编码器

CPU 启动后，轴在 初不会同步。 轴不会进行同步，软件限位开关也不会受到监视，除非

已完成参考点逼近或参考点设置。

绝对编码器

一旦完成参考点设置，CPU 下一次重新启动时该设置也不会丢失。可以监视软件限位开关。

绝对编码器的编码器范围必须至少覆盖工作范围。

旋转轴： 旋转轴起点/旋转轴终点

“旋转轴起点”和“旋转轴终点”用于定义在轴旋转一次的过程中要显示的轴位置值的范围。 
“旋转轴终点”值理论上是实际值可能达到的 大值：

然而，理论上的 大值是无法显示的，因为它与旋转轴的物理起始位置相同（= 零）。

示例：

• AxisLimitMin = 0.0°
• AxisLimitMax = 360.0°
在正方向上，实际值计数为 ...359.8，359.9，0.0，0.1 等。

在使用绝对编码器时，请注意“编码器每转的轴距离 (页 3602)”参数。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

6.0 AxisLimitMax REAL 1.0e+6 线性轴： 软件限位开关终点

旋转轴： 旋转轴终点

数值的有效范围： 
• -224+6 ≤ AxisLimitMin < 

AxisLimitMax ≤ +224-6 [长度单位]
10.0 AxisLimitMin REAL -1.0e+6 线性轴： 软件限位开关起点

旋转轴： 旋转轴起点

数值的有效范围： 
• -224+6 ≤ AxisLimitMin < 

AxisLimitMax ≤ +224-6 [长度单位]
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动态响应 (S7-300, S7-400)

常规 (S7-300, S7-400)

指定 大轴速度 (S7-300, S7-400)

大轴速度

如果使用在“ 大轴速度时对应的参考值”参数（轴 DB 地址 88.0 (页 3606)）中输入的值

控制电机，则在此组态 大轴速度。

“ 大轴速度”参数还用作计算输出到驱动器的信号的值以及限制轴速度的因子。

使用绝对编码器时的旋转轴特性

为了能够记录旋转轴的所有旋转，必须限制 大轴速度，以便在每个扫描周期所行进的距离

都小于绝对编码器的编码器范围的一半。

单匝编码器示例：

条件 => 轴旋转一次相当于编码器旋转一次。

行进距离/编码器范围 = 360.0° 
行进距离/编码器范围的一半 = 180.0°
扫描时间 = 0.01 s

=>“ 大速度”< 180.0° / 0.01s = 18000°/s 相当于 50 次轴旋转/s

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

14.0 MaxVelocity REAL 0.1 大轴速度

数值的有效范围： 
• > 0.0 [长度单位/s]
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指定速度超驰 (S7-300, S7-400)

速度超驰

“速度超驰”(Velocity override) 会持续影响行进指令的已组态速度。 
不会影响加速度和减速度值。 
示例： 具有 50 % 和 100 % 超驰的行进趋势

如果从 50 % 切换到 100 %，速度将会加倍。 但是，由于加速度和减速度不受“速度超驰”

参数影响，定位时间不会减半。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

100.0 Override REAL 100.0 速度超驰

数值的有效范围：

• 0.0 至 +100.0 [%]
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指定 大轴速度 (S7-300, S7-400)

大轴加速度

在受控模式下，轴的加速度斜坡的梯度被限制为该值。

可以根据经验确定 大可能的加速度。

该值只应足够高，以便加速到 大速度时（带负载）恰好低于驱动器的当前限值。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

18.0 MaxAcceleratio
n

REAL 0.1 大轴加速度

数值的有效范围： 
• > 0.0 [长度单位/s2]

指定 大轴减速度 (S7-300, S7-400)

大轴减速度

在受控模式下，轴的减速度斜坡的坡度被限制为该值。

可以根据经验确定 大可能的减速度。

该值只应足够高，以便从 大速度减速时（带负载）恰好低于驱动器的当前限值。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

22.0 MaxDeceleratio
n

REAL 0.1 大轴减速度

数值的有效范围： 
• > 0.0 [长度单位/s2]
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指定扫描时间 (S7-300, S7-400)

扫描时间

为确保位置控制正确运行，在固定的时间帧内处理某一轴的所有功能甚为重要。 通过在同

一循环中断或同步循环中断 OB 中调用一个轴的所有指令来确定该时间模式。在 CPU 的硬件

配置中选择该 OB 的时间模式。

对于“扫描时间”，输入在其中调用一个轴的所有指令的 OB 的时间模式。

示例：

在 OB 35 中使用 Easy Motion Control 指令调用该程序。已在硬件配置中将 OB 35 的循环中

断时间模式设置为 10 ms。
输入 0.010 作为“扫描时间”。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

0.0 Sample_T REAL 0.01 轴指令的扫描时间

建议：

• S7 300 至 CPU 316 ≥ 0.020 [s]
• S7 400 以及自 CPU 317 起 ≥ 0.004 [s]

显示加速时间 (S7-300, S7-400)

加速时间

加速时间表示轴从静止加速到 大速度所需的时间。

可根据以下参数计算加速时间：

加速时间 = 大轴速度 × 速度超驰/
大加速度

输出字段将显示所计算的加速时间。
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显示减速时间 (S7-300, S7-400)

减速时间

减速时间表示不使用冲击限制时将轴从 大速度减速到停止状态所需的时间。

可根据以下参数计算减速时间：

减速时

间

=
 

大轴速度 × 速度超驰/
大减速度

输出字段将显示所计算的减速时间。

紧急停止 (S7-300, S7-400)

指定急停减速度 (S7-300, S7-400)

急停（硬停止）的减速度

在此参数中定义时间控制的减速度斜坡的坡度，该斜坡用于在发生硬停止错误时减速驱动器。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

54.0 EmergencyDec REAL 1.0 急停减速度

数值的有效范围： 
• > 0.0 [长度单位/s2]

显示减速时间 (S7-300, S7-400)

减速时间

减速时间表示在急停模式下轴从 大速度减速到停止状态所需的时间。

可根据以下参数计算减速时间：

减速时间 = 大轴速度/急停减速度

输出字段将显示所计算的减速时间。
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监视 (S7-300, S7-400)

指定目标范围 (S7-300, S7-400)

目标范围

“目标范围”位于目标的左右两侧（请参见“概念定义 (页 3586)”）。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

30.0 TargetRange REAL 1.0 目标范围

数值的有效范围： 
• > 0.0 [长度单位]

指定停止范围 (S7-300, S7-400)

停止范围

当轴停止时，将对轴进行监视，以确定该轴是停留在给定位置还是与指定位置偏离。 在没

有激活行进作业的情况下，只要轴离开“停止范围”，就立刻置位“超出停止范围”错误位

（轴 DB 地址 130.3 (页 3646)）。 “停止范围”位于目标的左右两侧（请参见概念定义 
(页 3586)）。

建议： “停止范围”应该大于“目标范围”（轴 DB 地址 30.0 (页 3615)）。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

34.0 StandstillRange REAL 1.5 停止范围

数值的有效范围：

• > 0.0 [长度单位]
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目标逼近监视 (S7-300, S7-400)

监视目标逼近

激活目标范围监视时，只要实际位置值到达“目标逼近的监视时间”（轴 DB 地址 26.0）中的

“目标范围”（轴 DB 地址 30.0），运动就会终止。

取消激活目标范围监视时，只要位置设定值到达目标，轴运动就会终止（请参见术语 
(页 3586)）。

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

42.0 MonitorTargetAp
pr

BOOL TRUE 目标逼近监视

有效值：

• TRUE = 监视已激活

• FALSE = 监视已取消激活

指定目标逼近的监视时间 (S7-300, S7-400)

目标逼近的监视时间

假设已经设置“监视目标逼近”位（轴 DB 地址 42.0 (页 3616)），则只要行进轴到达在目

标区域中的位置设定值，就会立即启动“目标逼近的监视时间”。 如果在到达此时间时，实

际位置值尚未到达“目标区域”参数（轴 DB 地址 30.0 (页 3615)）中定义的范围，将在轴 DB 
中置位“目标逼近错误”位（轴 DB 地址 130.4 (页 3646)）。 

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

26.0 MonTimeTargetAp
pr

REAL 1.0 目标逼近的监视时间

数值的有效范围： 
• > 2 × Sample_T [s]（扫描时间 

(页 3613)）

运动控制

6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)

使用工艺功能

3616 编程和操作手册, 11/2022



指定有效的 大跟随误差 (S7-300, S7-400)

允许的 大跟随距离

跟随误差监视功能用于在运动过程中检查实际位置是否落后于位置设定值过远而不能接受。 
如果已经超出 大跟随误差，将在轴 DB 中置位“超出跟随误差”错误位（轴 DB 地址 130.2 
(页 3646)）。

建议设置： （“ 大速度”/“控制器增益”）× 1.1（请参见轴 DB 地址 14.0 (页 3610) 和 44.0 
(页 3604)）

轴 DB 中使用的数据

地址 名称 类型 初始值 注释

38.0 MaxFollowingDi
st

REAL 5.0 允许的 大跟随距离

数值的有效范围：

• > 0.0 [长度单位]

6.3.10.4 下载到 CPU (S7-300, S7-400)
新的或修改后的项目数据必须下载到 CPU 中。

将程序块和工艺对象 (TO) 组态下载到 CPU
下载步骤如下：

1. 在项目浏览器中选择“程序块”(Program blocks) 对象或“工艺对象”(Technology objects) 对象。

2. 选择命令“在线 > 下载到设备”(Online > Download to device)。

说明

每当将块下载到 CPU 时，TIA Portal 始终在 CPU 中验证离线项目块与在线块之间的一致性。 
无论在项目树中是否进行标记，所有新的和修改后的离线块和工艺对象都将下载到 CPU 中。

每次执行装载操作时，数据块中的所有过程值都将重置为各自的初始值。
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将硬件配置下载到 CPU
下载硬件配置的步骤如下：

1. 在项目浏览器中选择 CPU 对象。

2. 从快捷菜单中选择命令“下载 > 硬件配置”(Download > Hardware configuration)。

将程序块和工艺对象 (TO) 组态下载到 CPU
下载步骤如下：

1. 在项目浏览器中选择 CPU 对象。

2. 选择命令“在线 > 下载到设备”(Online > Download to device)。

6.3.10.5 对“简易运动控制”编程 (S7-300, S7-400)

用户程序设置 (S7-300, S7-400)

指令的交互     
下图演示了指令如何在 Easy Motion Control 中交互。
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指令 MC_Init 用于初始化指令。

输入驱动程序（Encoder… 指令）从 I/O 模块读取轴的实际位置值，并根据选择的长度单位

换算此值。

行进指令之一生成位置设定值。

位置控制器（MC_Control 指令）将实际位置值与位置设定值进行比较，并根据差异生成一

个速度设定值。

输出驱动程序（Output… 指令）将速度设定值换算为适当格式，并将其写入连接的 I/O 模块。

闭环控制电路的程序包括输入驱动程序 (Encoder…)、至少一个行进指令、控制器 
(MC_Control) 和输出驱动程序 (Output…)。
轴的所有指令使用同一个轴 DB。 该轴 DB 包含操作轴所需的全部轴数据，并且适用于每个轴。 
请参见有关“装载轴 DB (页 3629)”的信息。

调用环境   
为确保位置控制正确运行，在固定的时间帧内处理某一轴的所有功能甚为重要。 通过以相同

执行等级调用 Easy Motion Control 的指令来确定此时间模式。 可应用以下两种方法，具体

取决于所用的 CPU 和 I/O 连接类型：

循环中断 OB（OB 30 至 OB 38）

用于 I/O 的中央集成或通过无恒定总线循环时间的 DP 总线系统的分布式集成。 循环中断时

间对应于位置控制周期。

同步循环中断 OB（OB 61 至 OB 64）

用于 I/O 集成的连续等时 DP 总线上的位置控制周期对应于在总线组态中为“恒定总线循环

时间”选择的值。

这两种情况下都必须在轴 DB 中输入该值。

有关等时模式的常规信息，请参见 TIA Portal 在线帮助和《等时模式功能手册》 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/15218045)。 
请注意 Easy Motion Control 的以下特性：

• 组态 I/O 总线和 DP 从站/IO 设备（如果适用，还包括其模块）时，必须选择并组态“恒

定总线循环时间”。

• 用于位置检测或设定值输出的轴的 I/O 地址必须放置在同一过程映像分区 (PIP, process 
image partition) 中。 使用传动轴时，两个传动轴必须放置在同一 PIP 内。
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• 组态 CPU 时，该 PIP 会分配给所用的同步循环中断。

• 每次调用 EMC 块之前和之后，都需要使用系统指令“SYNC_PI”/“SYNC_PO”在中断 OB 中更

新此 PIP。
• 在程序中评估这些系统指令的反馈并做出相应响应。 （如果发生错误，PIP 更新可能已经

失败，因此所读取的实际值不正确。）

建议的调用顺序   
下图显示了为 Easy Motion Control 的指令建议的调用顺序。
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(*) 对传动指令 MC_GearIn 的调用仅适用于跟随轴。

多轴

建议使用以下用户程序结构在一个 CPU 中控制多轴：

循环中断 OB 的建议信息。 同步循环 OB 的建议信息。

优点： 在 OB 的开始位置调用输入驱动程序

可在读取 I/O 时产生 小的时间偏移和 小的

不稳定性。

优点： 可将某一轴的所有指令组合到一个多

背景指令中。 
由于同步循环中断 OB 所必需的 PIP，读取的 
I/O 数据将保持一致，而与驱动程序调用无

关。

缺点： 不可将某一轴的所有指令组合到一个

多背景指令中。

必须在同一 OB 中调用所有交互轴。

等时应用的所有轴必须放置在同一过程映像分区中。 
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处理背景数据 
可将每个指令的背景数据存储在其自己的 DB 中，或者存储在用于所有指令的单个多背景 DB 
中。

将指令的背景数据下载到模块后，必需初始化该指令。 即，相应地设置指令的“Init”输入。 另
请参见“初始化和参数更改 (页 3624)”以及“保存和加载轴数据块 (页 3629)”。

互连指令

使用以下参数处理上图中显示的指令交互下指令和轴 DB 之间的连接：

• Axis
• Init
（请参见公共参数的意义 (页 3623)）
还需要进行以下互连：

• 指令 MC_Control 的“EnableDrive”输入必须与使能开关互连。如果“EnableDrive”= TRUE，
指令 MC_Control 将只输出速度设定值。

• 指令 Output… 的输入“EnableDrive”必须与指令 MC_Control 的输出“DriveEnabled”互连。 
"必须设置“EnableDrive”= TRUE，以便指令 Output… 输出不等于零的值。

• 应将指令 MC_Control 的“DriveEnabled”输出与驱动器的使能输入互连。
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对 CPU 中位置控制的影响 (S7-300, S7-400)
佳位置控制的建议事项：

• 必须尽可能地遵守扫描时间。

– 在 CPU 的硬件配置参数中，为调用指令的循环中断 OB 分配 高可能的优先级。

– 在 CPU 的硬件配置中，尽可能使用适当的参数设置以 大程度减少周期的通信负载。

– 使用等时环境以避免必须采取其它措施。

• 通过分布式 I/O (PROFIBUS DP/PROFINET IO) 集成获取的编码器值时，应为 I/O 总线设置

大可能的传输率（例如，12 Mbps）。

共享参数的重要性 (S7-300, S7-400)
下表中列出了用于所有指令的参数。   

参数 声明 数据类型 说明

EN INPUT BOOL LAD/instructionD 框的使能输入

ENO OUTPUT BOOL LAD/instructionD 框的使能输出

Axis IN-OUT STRUCT 将该参数与轴 DB 互连。

对于类型为 AXIS_REF 的 DB，互连为：

• Axis := DBname.Ax
对于包含类型为 AXIS_REF 的变量的 DB，互连为：

• Axis := DBname.Variable name.Ax
Init IN-OUT BOOL 将这些参数与轴 DB 中未被任何其它指令使用的初始化位互连（“Init.I0”...

“Init.I31”；请参见初始化函数的位数组 (页 3632)）。

如果 Init = TRUE，指令将完成其初始化，然后重置该位。

对于类型为 AXIS_REF 的 DB，互连为：

• Init：= DBname.Ax.Init.Ix
对于包含类型为 AXIS_REF 的变量的 DB，互连为：

• Init：= DBname.Variablename.Ax.Init.Ix 
其中 Ix = I0 … I31
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初始化和参数更改 (S7-300, S7-400)
Easy Motion Control 指令的功能基于存储在轴 DB 中的数据。 描述基本轴本身的参数也存储

在该轴 DB 中。 如果更改了这些参数，则用户程序中调用的所有 Easy Motion Control 指令

必须在此更改后运行一次初始化例程。 这些参数通过以下符号在“组态部分 (页 3594)”中进

行标识：

将在轴 DB 中为初始化定义位数组“Init.Ix”，并且为所有指令分配“Init”参数。 如果已设置各

指令的“Init”输入，并随后重置已互连的初始化位，则这些指令将运行其初始化例程。

轴 DB 中“Init.Ix”位数组中的位将在以下情况下置位： 
• 每次调用指令 MC_Init 时。

• 轴 DB 的相应参数发生任何更改时，通过组态软件置位

为用户程序中调用的所有 Easy Motion Control 指令将“Init”参数与轴 DB 中未由任何其它指令

使用的初始化位互连。 此互连可确保这些指令在由于参数更改或 CPU 重新启动而使初始化

变得必要时运行其初始化例程（“Init.I0”...“Init.I31”；请参见初始化函数的位数组 
(页 3632)）。

在以下情况下，调用一次指令 MC_Init： 
• CPU 每次启动后

• 未使用组态软件而更改了“组态部分 (页 3594)”中由以下符号标识的任一参数时：

有关初始化指令的其它信息，请参见 MC_Init。

警告

仅当轴处于停止状态时，才可以更改组态部分 (页 3594)中由以下符号标识的参数： 

如果不遵守此规则，将不能保证受控的轴移动。
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警告

初始化期间，将计算特定的辅助值并将其保存到指令的静态参数和轴 DB 中。 为此，仅当

轴处于停止状态时，才允许覆盖背景数据块和轴 DB。 
如果不遵守此规则，将不能保证受控的轴移动。

行程运动顺序 (S7-300, S7-400)
行进指令的启动     
行进指令的输入参数在行进指令启动后随即进行解释。 在指令还在处理中时，更改这些值

并不影响当前行程。

大行程距离

每次运动的行进距离限于相当于编码器步进数为 224 时的距离。 其计算方法如下：

示例：

编码器每转的轴距离 = 2.5 mm
编码器每转的步进数 = 4096

大距离 = 224 x 2.5 mm / 4096
= 10240 mm

例外情况：

MC_MoveJog 和 MC_GearIn 指令不会限制旋转轴的行进距离。

超控行进     
当前活动的行进指令可以始终

• 通过启动另一个行进指令而被超控

• 通过启动指令 MC_StopMotion 而被取消

• 通过设置手动模式被中止
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当被另一行进指令超控时，轴将减速或加速到超控指令中指定的速度，然后在不经过中间停

止的情况下逼近新目标。 被超控的行进指令将置位“CommandAborted”输出。

如果新的运动要求更改轴的方向，则轴会先停止，然后沿相反的方向移动（反向）。

为安全起见，超控中所涉及的两个行进指令的减速度必须一致。 这将确保反向时不会越过

运动的原始目标。

多次使用行进指令

如有必要，可在程序中多次调用某个轴的行进指令。

错误响应

出现的所有错误都将在轴 DB 中进行指示，并且必须由用户确认（请参见“轴 DB 中的错误

显示和错误确认 (页 3640)”）。 每个错误都将中止当前激活的任何行进指令。 仅当不再存

在任何未决错误时，新的行进指令才能启动。 
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信号流程图

下图显示了无错误运动的信号流。

下图显示了有错误运动的信号流。
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轴数据块 (S7-300, S7-400)

功能 (S7-300, S7-400)
轴 DB 是 Easy Motion Control 的中央数据库。 其中包含：    
• 描述基本轴的参数（例如，I/O 地址）

• 初始化 Easy Motion Control 的指令时，根据这些基本参数计算出的位置控制参数。
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• 位置控制的实际值（例如位置、错误状态等）。

• 用于调整指令起始位置的初始化位

如果采取以下措施之一，需要确保这些参数类型的交互：

• 使用组态软件编辑和传送轴 DB。
• 更改特定参数后，确保调用指令 MC_Init。
在以上两种情况中，将在任何可能的位置检查输入参数的似然性，并计算 Easy Motion 
Control 内部所需的值。 
组态软件同时会分析更改类型并使用该信息控制装载过程。

保存和装载轴数据块 (S7-300, S7-400)

警告

仅当轴处于停止状态时才能覆盖整个轴 DB。
不得在“运行”模式下下载轴 DB。
如果忽视以下部分中的注意事项而将轴 DB 下载到模块，将无法确保轴的正确运动。 

离线

更改特定参数后，Easy Motion Control 的所有指令必须完成一次初始化例程。         
这些参数通过以下符号在轴 DB 的描述中进行标识：

更改和装载这些参数： 
• 仅当轴处于停止状态时才能进行

• 必须包括设置初始化位（请参见“初始化和参数更改 (页 3624)”）。

在线

不支持将在线更改的参数（例如，绝对编码器的参考点坐标）传送到离线管理。
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轴参数 (S7-300, S7-400)
在“组态 Easy Motion Control (页 3592)”部分中提供的有关长度、速度和减速度的所有信息

均采用任意但相同的长度单位。 所有时间均以秒指定。

在该部分的各表中，轴 DB 中的参数名称在“名称”(Name) 列中指定，而组态软件中使用的

参数名称在“注释”(Comments) 列中指定。   

说明

未列出的参数供 Easy Motion Control 指令内部使用，不得更改。

实际值 (S7-300, S7-400)

概述     
轴 DB 中的以下参数显示有关运动中的轴的当前状态信息。 请勿更改这些参数的内容。

实际位置值

显示实际位置值。

地址 名称 类型 初始值 注释

104.0 ActPosition REAL 0.0 实际位置值

值范围：

浮点数 [长度单位]

跟随误差

跟随误差 = 当前位置设定值 - 实际位置值

地址 名称 类型 初始值 注释

108.0 FollowingDistance INT 0 跟随误差

值范围：

浮点数 [长度单位]
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剩余距离

在具有定义的目标的运动（MC_MoveAbsolute、MC_MoveRelative）期间，指示距目标位置

的剩余距离。 
无目标行进（MC_MoveJog、MC_Home）和硬停止错误会将剩余距离重置为 0。

地址 名称 类型 初始值 注释

112.0 RemainingDistanc
e

REAL 0.0 距目标的剩余距离

值范围：

浮点数 [长度单位]

速度设定值

显示运动期间由行进指令计算所得的轴速度设定值。

地址 名称 类型 初始值 注释

116.0 NomVelocity REAL 0.0 速度设定值 
值范围：

浮点数 [长度单位/s]

实际速度

此处会显示轴的实际速度。

地址 名称 类型 初始值 注释

120.0 ActVelocity REAL 0.0 实际速度 
值范围：

浮点数 [长度单位/s]

轴已同步

使用增量编码器时：

• FALSE： 在 CPU 启动或检测到编码器错误之后

• TRUE： 在参考点逼近或参考设置之后
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使用绝对编码器时：

• FALSE： 在初始参考设置之前

• TRUE： 在参考设置之后

地址 名称 类型 初始值 注释

124.0 Sync BOOL FALSE 轴已同步

FALSE = 未同步

TRUE = 已同步

当前编码器值

此处显示当前编码器值。

地址 名称 类型 初始值 注释

136.0 EncoderValue DINT L#0 当前编码器值

值范围：

十进制 [步进数]

初始化功能的位域 (S7-300, S7-400)

位数组函数   
每次 CPU 启动以及更改特定参数之后，必须初始化所有 Easy Motion Control 指令。

为此，在轴 DB 中为初始化定义“Init.Ix”位数组，并且为所有指令分配“Init”参数。 如果已设

置各指令的“Init”输入，则这些指令将运行其初始化例程。 完成时，这些指令将重置已互连

的初始化位。

每次调用指令时，必须将“Init”参数与位数组的某个位互连。 其它指令不得使用此位（请参见

初始化和参数更改 (页 3624)）。

每当调用 MC_Init 指令时或者在组态软件中更改指令完成其初始化之前无法激活的参数时，

会将此数组的所有位同时设置为 TRUE。 这样可以使所有指令均通过下一次调用进行初始

化。 

地址 名称 类型 初始值 注释

278.0 Init STRUCT TRUE 用于初始化指令的位数组
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作为多背景 FB 的用户程序 (S7-300, S7-400)
如果要将行进指令的所有参数保存在单个 DB 中或者将同一个程序用于多个轴，则在多背景 FB 
中创建用户程序。     
轴数据也放置在该多重背景数据块中。 为此，在多背景 FB 中声明“Easy Motion Control”库
中的 AXIS_REF 类型的静态变量。

将 Easy Motion Control 的指令的 Axis 和 Init 参数与此变量互连。

在多背景块中，有条件地将指令 MC_Init 作为第一个指令进行调用。 必须在启动 OB（例如，

OB100）中设置该条件，并在调用指令 MC_Init 后复位。

只能使用 TIA Portal 或使用 LAD/STL/instructionD 编辑器创建新的多背景 DB。

6.3.10.6 调试“简易运动控制” (S7-300, S7-400)

安全信息 (S7-300, S7-400)

简介

启动调试之前，请阅读以下注意事项。

警告

调试功能会使轴移动。

调试期间不受控制的轴行进和操作可能会导致严重的人身伤害和物资损失。

为避免对人员和物件造成伤害，请采取以下预防措施：

• 在计算机附近安装急停开关。 这是确保可在硬件或软件发生故障时安全关闭系统的唯一方
法。  

• 安装直接控制所有驱动器电源装置的安全限位开关。

• 确保任何人都无法接触到存在运动部件的系统区域。

调试轴工艺对象 (S7-300, S7-400)
调试编辑器可帮助您对轴工艺对象进行调试和执行功能测试。 可执行以下测试和测量：

• 接线测试 (页 3634) 
• 速度测量 (页 3635) 
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• 使轴回原点 (页 3635) 
• 距离测量 (页 3636)

步骤

要打开轴工艺对象的调试编辑器，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中打开 AXIS_REF 工艺对象（例如 EMC_AXIS_1）的相应实例。

3. 双击“调试”(Commissioning) 对象。

发生错误时的补救措施

如果调试期间发生错误，请参见调试用户程序期间的错误概况和补救措施 (页 3637)部分介

绍的可行补救措施的相关信息。

更多信息

相应的工具提示中包含调试用户界面的参数和按钮的相关详细信息。

测试接线 (S7-300, S7-400)
“接线测试”(Wiring test) 用于确定轴的旋转方向。

步骤

要执行“接线测试”(Wiring test)，请按以下步骤操作：

1. 在组态视图中单击“接线测试”(Wiring test)。
2. 单击“激活”(Activate) 按钮。

将显示有关激活手动控制的询问页面。

3. 单击“确定”(OK)。
STEP 7 (TIA Portal) 与 CPU 之间随即建立在线连接。

4. 在“指定的速度”(Specified velocity) 输入字段中输入一个以 大速度的百分比表示的速度值。

5. 在“加速时间”(Ramp-up time) 输入字段中输入一个值。

6. 确保起始位置允许轴双向移动。

7. 单击“向后点动”(Jog backwards) 或“向前点动”(Jog forwards) 按钮来移动轴。

8. 在“结果”(Result) 中，指定轴是否已按照要求的方向移动。
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9. 如果选择了“是”(Yes) 作为结果，则在显示的窗口中单击“确定”(OK)。
10.如果选择了“否”(No) 作为结果，则在显示的窗口中单击“是”(Yes)。

参数“编码器极性”(Encoder polarity) 和“驱动器极性”(Drive polarity) 将随之更改。

测量轴速度 (S7-300, S7-400)
速度测量决定了 大轴速度。

步骤

要执行速度测量，请按以下步骤操作：

1. 在组态视图中单击“速度测量”(Velocity measurement)。
2. 单击“激活”(Activate) 按钮。

将显示有关激活手动控制的询问页面。

3. 单击“确定”(OK)。
STEP 7 (TIA Portal) 与 CPU 之间随即建立在线连接。

4. 在“指定的速度”(Specified velocity) 输入字段中输入一个以 大速度的百分比表示的速度值。

5. 在“加速时间”(Ramp-up time) 输入字段中输入一个值。

6. 确保起始位置至少允许轴在某一个方向上具有足够长的行程距离。

7. 持续单击“向后点动”(Jog backwards) 或“向前点动”(Jog forwards) 按钮，直到“实际输
出”(Actual output) 输出字段中的值达到“设定值输出”(Setpoint output)。
Easy Motion Control 将计算 大轴速度并将其显示在“确定的值”(Determined value) 输出字
段中。 

8. 如果要在项目中保存计算得出的轴速度，可单击“应用”(Apply) 按钮。
计算得出的值会覆盖工艺对象在线/离线数据管理中的“ 大速度”(Maximum velocity)。

设置参考点 (S7-300, S7-400)
为绝对编码器设置参考点，在这种情况下称为绝对编码器调整。

步骤

要为绝对编码器设置参考点，请执行以下步骤：

1. 在组态视图中单击“使轴回原点”(Homing the axis)。
2. 单击“激活”(Activate) 按钮。

将显示有关激活手动控制的询问页面。

3. 单击“确定”(OK)。
STEP 7 (TIA Portal) 与 CPU 之间随即建立在线连接。

4. 在“指定的速度”(Specified velocity) 输入字段中输入一个以 大速度的百分比表示的速度值。

5. 在“加速时间”(Ramp-up time) 输入字段中输入一个值。
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6. 单击“向后点动”(Jog backwards) 或“向前点动”(Jog forwards) 按钮，直到轴运动到参考点。
或者：
将轴手动移动到参考点。

7. 在“参考位置的输入”(Input of reference position) 输入字段中输入一个位置值作为参考值。
确定参考位置与物理轴位置之间的偏移量并将其保存在轴 DB 中。

8. 在显示的窗口中，确认是否希望在工艺对象的离线数据管理中保存绝对编码器调整的偏移量。

说明

如果更换绝对编码器，则必须再次设置参考点。 

测量轴距离 (S7-300, S7-400)
距离测量决定了编码器每转的轴距离。

步骤

请按下列步骤执行距离测量：

1. 在组态视图中单击“距离测量”(Distance measurement)。
2. 单击“激活”(Activate) 按钮。

将显示有关激活手动控制的询问页面。

3. 单击“确定”(OK)。
STEP 7 (TIA Portal) 与 CPU 之间随即建立在线连接。

4. 在“指定的速度”(Specified velocity) 输入字段中输入一个以 大速度的百分比表示的速度值。

5. 在“加速时间”(Ramp-up time) 输入字段中输入一个值。

6. 单击“向后点动”(Jog backwards) 或“向前点动”(Jog forwards) 按钮，直到轴运动到起始位置。
或者：
将轴手动移动到起始位置。

7. 在“起始位置的输入”(Input of start position) 输入字段中输入一个位置值作为起始位置。

8. 单击“向后点动”(Jog backwards) 或“向前点动”(Jog forwards) 按钮，直到轴运动到结束位置。
或者：
将轴手动移动到结束位置。

9. 在“结束位置的输入”(Input of end position) 输入字段中输入一个位置值作为结束位置。
Easy Motion Control 将计算编码器每转的轴距离，并将计算结果显示在输出字段“确定的
值”(Determined value) 中。 

10.如果想要将计算出的编码器每转的轴距离保存在项目中，可单击“应用”(Apply)。
计算出的值会输入到工艺对象的在线/离线数据管理中。
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调试用户程序期间的错误概况和补救措施 (S7-300, S7-400)

尽管有行进指令轴也不移动 (S7-300, S7-400)
如果轴没有按照待执行的行进命令移动，请确认是否发生以下状况：   

错误 补救措施

驱动器接线故障 • 确认 MC_Control 指令的“DriveEnabled”输出是否与电源装置的使能输入保持互

连。

• 确认 MC_Control 指令的“DriveEnabled”输出是否与输出驱动器的“EnableDrive”
输入互连。

I/O 地址或通道号不正确 设置正确的 I/O 地址和通道号：

在轴 DB 中，预期会有模块的起始地址。 通过起始地址和通道号（计数方法： 从通

道 0 开始），驱动程序块为设定值和实际值计算模块特定的 I/O 地址。

已开启仿真模式 关闭仿真模式（“Sim”= FALSE）。

如果已开启仿真模式（“Sim”= TRUE），则不会读取或写入任何 I/O 值。

开启了手动模式，但缺少

设定值速度

如果已开启手动模式（“ManEnable”= TRUE），则须指定“手动设定值速

度”(manual setpoint velocity)（“ManVelocity”<> 0.0 [长度单位/s]）。

未设置驱动器使能 将 MC_Control 指令的“EnableDrive”输入设为 TRUE。
待解决轴错误 如果在轴 DB 中设置了“组错误”位（“Error”），则用于错误显示的位数组中会显

示轴错误类型：

• 调用 MC_Init 指令后，将始终置位“停止状态需要确认”错误

（“Err.StoppedMotion”）。 通过将“组确认”“ErrorAck”设置为 TRUE 确认错误。

• 在发生参数分配错误时，改正错误值后需要重新启动 MC_Init。
• 在发生编码器错误时，须确认位置输入模块是否已完全组态（必要时可借助模

块组态软件）。

• 其它错误： 通过将“组确认”“ErrorAck”设置为 TRUE 来修正并确认错误。

没有复位“组确认” 如果 Easy Motion Control 没有检测到已设置的“组确认”（“ErrorAck”）并将其复

位，则：

• 防止 Easy Motion Control 指令因一直调用 MC_Init 指令而继续停留在初始化分

支中。

• 确认位置解码器模块是否对错误确认作出了响应。

“速度超驰”不是 0% 将“速度超驰”组态为 0%（“Override”）。
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错误 补救措施

程序未处理行进命令 将行进指令中的参数“Busy”设置为 TRUE。 
“行进指令的参数不允许

使用”（“Err.DataErr”）
或“目标超出行进范

围”（“Err.TargetErr”）

如果将轴 DB 下载到 CPU 时未使用 Easy Motion Control 组态软件，随后请务必调用 
MC_Init  指令。MC_Init  会将辅助值存储到轴 DB 中。

轴移动（无行程指令） (S7-300, S7-400)
无行进命令时轴发生移动的可能原因：

错误 原因 补救措施

轴开始快速移

动。

控制操作的方向设置不当。 利用“接线测试”(Wiring test) 向导调整“编码器

极性”（“PolarityEncoder”）和“驱动器极

性”（“PolarityDrive”）参数。 这样便可根据安

装的硬件调整指令。 
轴慢速移动。 驱动器的电源装置已启用且轴不受控制

（MC_Control 指令输出“DriveEnabled”= 
FALSE）。

—

模拟量输出未正确连接到驱动器的电源装

置。

改正模拟量输出和驱动器电源装置之间的接线。

由于轴 DB 中的模块地址或通道号设置不

当，导致输入或输出驱动器没有访问属于该

驱动器的模块。 

借助于“接线测试”(wiring test) 向导调整参数。

轴速度与预期速度不同或轴发生振荡 (S7-300, S7-400)

描述轴的参数是否正确？

这些参数之间存在特定关系，如以下示例中所示。 
• “控制器增益”（“FactorP”）：

如果所选“控制器增益”（“FactorP”）因子过高，轴可能发生振荡。   
• “ 大轴速度”（“MaxVelocity”）  
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• “ 大轴速度时对应的参考值”（“DriveInputAtMaxVel”）：

±10 V 控制的实例：

存在以下关系：

当输出模块处的输出电压为 9 V 时，驱动器的转速为 3000 rpm。 该速度与主轴速度 300 
rpm 或 5 rps 成比例；主轴每转一周，滑块移动距离为 10 mm。 因此，滑块的 大速度

为 10 mm/s • 300 U/min = 50 mm/s。
换句话说，可进行如下设置：

– “ 大轴速度”= 50 mm/s 和“ 大轴速度时对应的参考值”= 9 V。
• “编码器每转的步进数”（“StepsPerRev”）：

可以在手动转动一次编码器的同时，通过使用组态软件观察参数“编码器值”，检查编

码器产生的步进数与已组态的值是否一致。

示例： 主轴每转一周，“编码器值”会变化 4096 个步进数。

• “编码器每转的轴距离”（“DisplacementPerRev”）：

此参数为编码器每转分配特定距离。 可以在手动转动一次编码器的同时，通过使用组态

软件观察参数“实际位置”，检查此距离是否正确。

示例： 主轴每转一周，“实际位置”会变化 10 mm。

• “扫描时间”（“Sample_T”）：

扫描时间与从上次扫描开始所覆盖的距离一起使用来计算轴速度。该时间必须与其中调用 
Easy Motion Control 指令的 OB 的调用时间相对应。

"必须在轴 DB 中以秒为单位输入“Sample_T”。

定位不够准确 (S7-300, S7-400)
如果定位不够精确：

• 检查参数“编码器每转的步进数”（“StepsPerRev”）中的设置。

• 使用 高可能的精度计算“编码器每转的轴距离”参数（“DisplacementPerRev”）（“距

离测量”(Distance measurement) 向导）。

参见

测量轴距离 (页 3636)
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超出 大跟随距离 (S7-300, S7-400)
超过 大跟随误差存在不同原因：   
• 为达到“ 大轴速度”（“MaxVelocity”），必须满足以下规则：

• 实际轴无法达到已组态加速度。

• “ 大轴速度”（“MaxVelocity”）和“ 大轴速度时对应的参考

值”（“DriveInputAtMaxVel”）参数的设置不正确，或者“全速运行时对应的参考

值”（“DriveInputAt100”）参数的设置不正确（请参见轴速度未达到预期，或者轴发生

振荡 (页 3638)）。

MC_GearIn 指令既不显示“InGear”，也不显示“Coupled” (S7-300, S7-400)
以下原因会使指令 MC_GearIn 不显示“InGear”或“Coupled”：
• 从动轴要联接到正在移动的但尚未达到传动速度的主动轴。

• 由于发生错误，从动轴已解除联接。

MC_GearIn 指令显示“InGear”，但不显示“Coupled” (S7-300, S7-400)
由于以下原因，指令 MC_GearIn 显示“InGear”但不显示“Coupled”：
• 从动轴可能已达到过传动速度（可能仅一个循环），但此时已丢失该速度：

– 基于从动轴的组态以及传动比，主动轴的加速度或减速度超出从动轴的能力范围。

– 从动轴无法达到由主动轴的速度设定值以及由传动比确定的速度。

6.3.10.7 诊断 (S7-300, S7-400)

轴 DB 中的错误显示和错误确认 (S7-300, S7-400)

错误显示和错误确认

通过以下设置可在轴 DB 中显示由指令检测到的所有错误：     
• 通过设置组错误“Error” 
• 通过错误特定显示“Err.xxxx”
对于需要确认的错误，必须在消除该错误后设置错误确认（轴 DB 中的参数“ErrorAck”；请参

见下文）。
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存在具有不同错误响应的三种错误：

• 不再保证位置控制圆满工作的错误会导致硬停止：

随着存储在“EmergencyDec”中的减速斜坡，指令 MC_Control 使轴变为停止状态。然后，

指令 MC_Control 将其“DriveEnabled”重置为“0”。
消除该错误后，将在轴 DB 中设置错误确认。 "然后再次设置“DriveEnabled”。 

• 位置控制仍然工作时的错误会导致软停止：

在活动的行进指令中组态减速度后，轴将减速。 轴保持受控运行状态并且不会重置

“DriveEnabled”。
在这种情况下，只能通过 MC_StopMotion 超控运动。

消除该错误后，将在轴 DB 中设置错误确认。 
• 轴参数中的错误（参数错误）：

指令 MC_Init 会尽可能检查轴 DB 中输入的参数。 如果发生错误，则会设置“Err.ConfigErr”
位并在“Config.Err_xxx”中输入确切的错误原因。

无法通过确认纠正参数错误。 禁止逼近该轴。 更正无效参数条目后，必须再次调用指令 
MC_Init。 只要不再存在任何错误，便会重置参数错误显示。

说明

以下情况适用于硬停止和软停止错误：

只要存在一个或多个未决的未确认错误，就无法执行行进指令。

例外情况：

如果轴只超过软件限位开关，则可以执行反向运动的行进指令。 该轴清除软件限位开关后，

系统会自动确认此错误。

说明

如果行进块（例如 MC_MoveJog 或 MC_MoveAbsolute）已检测到错误，相应指令中将设置

“Error”输出。

如果驱动程序指令已经检测到错误，则将在该指令中指示确切的错误原因（请参见“输入驱

动程序”）。
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轴 DB 中的错误显示

只要至少存在一个错误，组错误即为 TRUE。

地址 名称 类型 初始值 注释

124.1 Error BOOL TRUE 组错误

FALSE = 无错误

TRUE = 组错误

轴 DB 中的错误确认

当设置组确认时，将删除所有可确认的错误显示。

只有当轴处于停止状态且在初始化之后时，组确认才有效。

完成错误确认评估之后，将自动重置“ErrorAck”。

地址 名称 类型 初始值 注释

124.2 ErrorAck BOOL FALSE 所有错误的组确认

FALSE = 无确认

TRUE = 确认错误

轴错误 (S7-300, S7-400)

软停止错误 (S7-300, S7-400)

说明     
以下规则适用于下面描述的错误： TRUE = 错误未决。 
通过以下符号标识需要确认的错误：
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下表列出了所有软停止错误。

地址 名称： 
Err.xxx

说明

128.0 SWLimitMinExceede
d

超出软件限位开关开始位置 —
原因： • 实际位置值超出工作范围。

• 更换了绝对编码器。

解决方

法：

• 将轴移动到限位开关范围以外。

• 取消激活软件限位开关（“SWLimitEnable”= FALSE），同步

轴，然后重新激活软件限位开关。

128.1 SWLimitMaxExceed
ed

超出软件限位开关结束位置 —
原因： • 实际位置值超出工作范围。

• 更换了绝对编码器。

解决方

法：

• 将轴移动到限位开关范围以外。

• 取消激活软件限位开关（“SWLimitEnable”= FALSE），同步

轴，然后重新激活软件限位开关。

128.2 TargetErr 目标超出行程范围

原因： • MC_MoveAbsolute:
– 目标位于软件限位开关的范围内。

– 目标小于“旋转轴起始点”或大于等于“旋转轴结束点”。

– 已计算的行进距离大于编码器步进数为 224 时对应的距离。

– 未在轴 DB 中计算辅助变量，因为未调用指令 MC_Init。
• MC_MoveRelative:

– 输入的行进距离导致目标处于软件限位开关中。

– 指定的行进距离大于编码器步进数为 224 时对应的距离。

– 未在轴 DB 中计算辅助变量，因为未调用指令 MC_Init。
• MC_Home:

– 参考点坐标位于软件限位开关的范围内。

– 参考点坐标小于“旋转轴起始点”或大于等于“旋转轴结束

点”。

– 未在轴 DB 中计算辅助变量，因为未调用指令 MC_Init。
解决方

法：

• 纠正这些参数。

• 调用 MC_Init 指令。
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地址 名称： 
Err.xxx

说明

128.3 NoSync 轴未同步

原因： 指令 MC_MoveAbsolute 以未同步的轴开始。

解决方

法：

同步该轴（参考点逼近、参考设置）。

128.4 DirectionErr 输入了无效的行程方向

原因： 不允许进一步移动到软件限位开关范围内。

解决方

法：

启动行进指令，将轴移动到软件限位开关范围以外。 

128.5 DataErr 行进指令中的参数无效

原因： MC_MoveHome:
• “速度”< 0
• “速度”> 0 且“加速度”≤ 0
• “速度”> 0 且“减速度”≤ 0
• 对于绝对编码器，“速度”> 0
• “位置”超出线性轴上的数值范围。

• 未在轴 DB 中计算辅助变量，因为未调用指令 MC_Init。
 
MC_MoveAbsolute、MC_MoveRelative 和 MC_MoveJog：
• “速度”≤ 0
• “加速度”≤ 0
• “减速度”≤ 0
• 已输入或已计算的目标坐标超出数值范围（对于 

MC_MoveAbsolute 和 MC_MoveRelative）。

• 传动比分母（“RatioDenominator”）≤ 0 (MC_GearIn)
• 传动比分子（“RatioNumerator”）= 0 (MC_GearIn)
• 行进指令已取消且超控指令的“Deceleration”与在已取消指令中

组态的减速度不一致（请参见“超控运动 (页 3591)”）。

• 未在轴 DB 中计算辅助变量，因为未调用指令 MC_Init。
解决方

法：

• 指定允许的值。

• 初始化指令。

• 调用 MC_Init 指令。
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地址 名称： 
Err.xxx

说明

128.6 StartErr 无法从当前轴状态开始

原因： • 当轴处于错误状态或手动模式（“ManEnable”= TRUE）下，或者

当 MC_StopMotion 指令处于活动状态时，在行进指令中或者在 
MC_StopMotion 中，将设置 Execute 输入。

• 轴处于停止状态时不会启动指令 MC_Home。
• 在指令 MC_MoveJog 中会同时设置两个方向。

• 指令 MC_GearIn 的引导轴中的状态无效：

– 硬停止错误

– MC_Home 处于活动状态

– 手动模式（“ManEnable”= TRUE）
解决方

法：

• 消除所有错误。

• 请确保主动轴处于允许状态下。

128.7 DistanceErr Overtravel

原因： 无目标运动（MC_Home、MC_MoveJog、MC_GearIn）已覆盖相

当于超过 224 个编码器步进数的距离。 轴在该位置附近制动。 
MC_MoveJog 或 MC_GearIn 指令已将同步线性轴减速到软件限位

开关值。 此外，多数情况下还会设置“SWLimitMinExceeded”或
“SWLimitMaxExceeded”。

解决方

法：

请确保行程距离不会超出上述指定的限值（请参见“ 大行程距离 
(页 3625)”）。

129.0 MasterErr 主动轴处于无效状态

原因： 在传动联接期间主动轴被设置为无效状态：

• 硬停止错误

• MC_Home 处于活动状态

• 手动模式（“ManEnable”= TRUE）
解决方

法：

更正主动轴的无效状态。
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硬停止错误 (S7-300, S7-400)

说明     
以下规则适用于下面描述的错误： TRUE = 错误未决。

通过以下符号标识需要确认的错误：

下表列出了所有硬停止错误。

地址 名称：

Err.xxx
说明

130.0 StoppedMotion 轴处于停止状态下，需要确认

原因： 轴处于停止状态下，需要确认：

• 在调用指令 MC_Init 进行初始化之后

• 是此表格中所列一项错误的结果

解决方

法：

纠正可能会出现的所有错误。

130.1 EnableDriveErr 驱动器使能丢失

原因： "未在指令 MC_Control 中设置“EnableDrive”。
解决方

法：

设置“EnableDrive”。

130.2 FollowingDistErr 超出跟随误差

原因： 轴未跟随设定值或在跟随过程中速度过慢。

解决方

法：

• 开启驱动器。

• 优化“控制器增益”（轴 DB 地址 44.0 (页 3604)）。

• 将“设置编码器极性”（轴 DB 地址 74.0 (页 3604)）调整为“设

置驱动器极性”（轴 DB 地址 86.0 (页 3607)）。

• 增加有效的 大跟随误差（轴 DB 地址 38.0 (页 3617)）。
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地址 名称：

Err.xxx
说明

130.3 StandstillErr 超出停止范围

原因： • 轴移动到“停止范围”之外（无行进指令）。

• “停止范围”小于“目标范围”。

• 未正确组态“设置编码器极性”或“设置驱动器极性”。

解决方

法：

• 检查与电源装置的设定值输入之间的连接。

• 调整“停止范围”/“目标范围”参数（轴 DB 地址 34.0 (页 3615)/
30.0 (页 3615)）

• 第一次调试期间：

测试接线（轴 DB 地址 74.0 (页 3604)/86.0 (页 3607)）。

130.4 TargetApproachE
rr

目标逼近时出现错误

原因： 实际值未达到“目标逼近的监视时间”内的“目标范围”。

解决方

法：

• 优化“目标范围”和“目标逼近监视时间”（轴 DB 地址 30.0 
(页 3615)/26.0 (页 3616)）。

• 检查驱动器和轴。

130.5 EncoderErr 编码器错误

原因： • 输入驱动程序检测到编码器错误。 驱动程序 DB 的背景数据块指

示确切的错误原因。 请参见“输入驱动程序”。

• 在输入驱动程序中设置了输入“EncErr”（请参见“输入驱动程序”

的错误处理部分）。

解决方

法：

消除出错原因。

130.6 OutputErr 输出驱动程序出错

原因： 在输出驱动程序中设置了输入“OutErr”（请参见“输出驱动程序”的

错误处理部分）。

解决方

法：

消除出错原因。

130.7 ConfigErr 组错误： 未正确组态轴数据 无法确认

原因： 轴 DB 中的参数出现故障。 有关确切的错误原因的信息，请参见“参

数错误 (页 3648)”。
解决方

法：

调整故障参数并确保调用指令 MC_Init。
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地址 名称：

Err.xxx
说明

131.0 DriveErr 驱动器错误 无法确认

原因： 输出驱动程序已在电源装置/驱动器中检测到错误。 驱动程序 DB 的
背景数据块指示确切的错误原因。 请参见“输出驱动程序”。

解决方

法：

消除出错原因。

参数错误 (S7-300, S7-400)

参数错误

下表显示了可能在 Easy Motion Control 中发生的参数错误。

“地址”(Address) 列包含轴 DB 中错误显示的地址。 “参数地址”(Parameter address) 列指向轴 
DB 中故障参数的地址（请参见“轴数据块的结构”）。

地址 名称

Config.xxx
参数错误 参数地址

132.0 Err_AxisLimit “软限位开关起始点”< -224+6 [长度单位]
“软限位开关结束点”> +224-6 [长度单位]
“软件限位开关结束点”≤“软件限位开关起始点”

6.0 (页 3608) , 
10.0 (页 3608)

132.1 Err_MaxVelocity “ 大轴速度”≤ 0.0 [长度单位/s] 14.0 (页 3610) 
132.2 Err_MaxAcceleration “ 大加速度”≤ 0.0 [长度单位/s2] 18.0 (页 3612) 
132.3 Err_MaxDeceleration “ 大减速度”≤ 0.0 [长度单位/s2] 22.0 (页 3612) 
132.4 Err_MonTimeTargetApp

r
“目标逼近的监视时间”≤ 0.0 [s] 26.0 (页 3616) 

132.5 Err_TargetRange “目标范围”≤ 0.0 [长度单位] 30.0 (页 3615) 
132.6 Err_StandstillRange “停止范围”≤ 0.0 [长度单位] 34.0 (页 3615) 
132.7 Err_MaxFollowingDist “允许的 大跟随距离”≤ 0.0 [长度单位] 38.0 (页 3617) 
133.0 Err_EmergencyDec “硬停止时的减速度”≤ 0.0 [长度单位/s2] 54.0 (页 3614) 
133.1 Err_StepsPerRev “编码器每转的步进数”< 1 64.0 (页 3601) 
133.2 Err_DisplacementPerRe

v
“编码器每转的轴距离”≤ 0.0 [长度单位] 68.0 (页 3602) 

133.3 Err_NumberRevs 对于绝对编码器，“编码器转数”< 1 72.0 (页 3602) 
133.4 Err_PolarityEncoder “编码器极性”不等于 ±1 74.0 (页 3604) 
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地址 名称

Config.xxx
参数错误 参数地址

133.5 Err_PolarityDrive “驱动器极性”不等于 ±1 86.0 (页 3607) 
133.6 Err_DriveInputAtMaxVe

l
“ 大轴速度时对应的参考值”≤ 0.0 或 >
“DriveInputAt100”

88.0 (页 3606) , 
96.0 (页 3605) 

133.7 Err_AxisLength 轴长度 > 224 [长度单位] 或者

轴长度 > (231-1) [步]
6.0 (页 3608) , 
10.0 (页 3608)

134.0 Err_EncoderRange 编码器范围与轴长度不匹配

（请参见“编码器每转的轴距离”、轴 DB 地址 68.0 
(页 3602)）

6.0 (页 3608) , 
10.0 (页 3608) , 
 68.0 (页 3602) , 
72.0 (页 3602) 

134.1 Err_MaxVelRotaryAxis 大速度和扫描时间与旋转轴长度不匹配

（请参见“ 大轴速度”轴 DB 地址 14.0 (页 3610)）
14.0 (页 3610) , 
0.0 (页 3613) , 
 68.0 (页 3602) , 
72.0 (页 3602) 

134.2 Err_DriveInputAt100 “全速运行时对应的参考值”≤ 0 96.0 (页 3605) 

JOB_ERR 中断 (S7-300, S7-400)

JOB_ERR 中断

JOB_ERR
（十六进制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整数）

含义 

80A0 32928 -32608 从模块中读取时进行否定确认。 在读取过程中模块被移除或模块

有故障

80A1 32929 -32607 向模块写入时进行否定确认。 在写入过程中模块被移除或模块有

故障

80A2 1) 32930 -32606 第 2 层出现协议错误

80A3 1) 32931 -32605 用户接口/用户出现协议错误

80A4 1) 32932 -32604 K 总线处有通信故障

80B0 32944 -32592 数据记录/指令未知

80B1 32945 -32591 长度数据不正确。没有为正在使用的模块正确设置通道 DB 中的 
FM_TYPE 参数。

80B2 32946 -32590 组态的插槽未分配。

80B3 32947 -32589 实际模块类型与设定值模块类型不同。
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JOB_ERR
（十六进制）

JOB_ERR
（十进制）

JOB_ERR
（整数）

含义 

80C0 1) 32960 -32576 模块尚未准备好要读取的数据。

80C1 1) 32961 -32575 尚未在模块中处理相似写入指令的数据。

80C2 1) 32962 -32574 模块当前正在处理可能的 大数量的指令。

80C3 1) 32963 -32573 所需资源（存储器等）当前已被占用。 
80C4 1) 32964 -32572 通信错误

80C5 1) 32965 -32571 分布式 I/O 不可用。

80C6 1) 32966 -32570 优先级等级中止（重新启动或置于后台）

8522 34082 -31454 通道 DB 或参数 DB 过短。 数据无法从 DB 读取（写入指令）。

8532 34098 -31438 参数 DB 的 DB 编号过大（写入指令）

853A 34106 -31430 参数 DB 不可用（写入指令）。

8544 34116 -31420 出现错误后，第 n (n > 1) 次读访问 DB 时发生错误（写入指令）。

8723 34595 -30941 通道 DB 或参数 DB 过短。 无法将数据写入 DB（读取指令）。

8730 34608 -30928 CPU 中的参数 DB 处于写保护状态。 无法将数据写入 DB（读取指

令）。

8732 34610 -30926 参数 DB 的 DB 编号过大（读取指令）。

873A 34618 -30918 参数 DB 不可用（读取指令）。

8745 34629 -30907 出现错误后，第 n (n > 1) 次写访问 DB 时发生错误（读取指令）。

1) 错误 80A2 到 80A4 和 80Cx 均为暂时性错误，也就是说，等待一段时间后它们可自动纠正。
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SIMATIC Ident 7
7.1 “SIMATIC Ident”工艺对象

组态 SIMATIC Ident 设备和系统时，可使用“SIMATIC Ident”工艺对象组的工艺对象。

“SIMATIC Ident”工艺对象组包含以下工艺对象：

• TO_Ident
• TO_TagLayout

TO_Ident
“TO_Ident”工艺对象是 SIMATIC Ident 系统的通用工艺对象，可在 SIMATIC Ident 设备和系统

的系统设置、组态和诊断期间提供支持。

TO_TagLayout
使用“TO_TagLayout”工艺对象定义发送应答器存储区域（即标签字段），并为其指定唯一的

名称。这样可以使后续访问更加方便。

7.2 添加工艺对象

在项目导航器中添加工艺对象

添加工艺对象时会生成数据块。工艺对象的组态存储在该数据块中。 

使用工艺功能
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要求

要使用其中一个“SIMATIC Ident”工艺对象，应满足以下要求：

• 已经创建项目。

– TO_Ident：V14 SP1 及更高版本

– TO_TagLayout：V16 及更高版本

• 已根据所用硬件，将所连接设备添加到硬件组态（“设备和网络”）中，各个连接设备

已相互联网且已组态。

• 项目包含至少一个 S7 控制器和至少一个 Ident 设备（例如通信模块、阅读器、光学阅读

器）。

可兼容以下控制器：

– 自 V4.0 版本起的 S7-1200
– 自 V1.8 版本起的 S7-1500
– 自 V1.8 版本起的 ET200pro (CPU 1516pro)
– 自 V1.8 版本起的 ET200SP

步骤

按照以下步骤添加工艺对象：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

3. 双击“添加新对象”(Add new object)。
将打开“添加新对象”(Add new object) 对话框。

4. 单击“SIMATIC Ident”按钮。

5. 在“版本”(Version) 列选择 新版本（自“V5.0”版本起）。

6. 选择所需的工艺对象。

7. 在“名称”(Name) 输入字段中输入该工艺对象的专用名称。

8. 如果要存储该工艺对象的用户信息，请单击“更多信息”(More information)。
9. 单击“确定”(OK) 进行确认。

结果

创建了新工艺对象，并保存在项目树中的“工艺对象”(Technology objects) 文件夹中。

SIMATIC Ident
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7.3 使用组态对话框

在组态窗口中，组态工艺对象的属性。要打开工艺对象的组态窗口，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 打开项目树中的工艺对象。

3. 双击“组态”(Configuration) 对象。

组态窗口的符号

组态和巡视窗口区域导航中的符号显示有关组态完成情况的更多信息：

 组态包含默认值且已完成。

组态只包含默认值。通过这些预设值即可使用工艺对象，而无需进行更改。

 组态包含用户定义的值或自动调整的值且已完成 
组态的所有输入字段中均包含有效值，且至少更改了一个默认值。

 组态有效但包含异常值

至少有一个输入字段或下拉菜单包含异常值。相应字段或下拉列表以黄色背景显示。单击这些部分时会

弹出警告消息，显示警告原因。

 组态未完成或组态有误

至少有一个输入字段或下拉菜单未包含值或包含无效值。相应字段或下拉列表以红色背景显示。单击弹

出的错误消息，显示错误原因。

7.4 工艺对象“TO_Ident”

简介

SIMATIC Ident 产品的工艺对象“TO_Ident”允许 Ident 系统在 TIA Portal 中进行单个参数分配。

系统会在“SIMATIC Ident”库的组态硬件和函数块之间提供单个参数分配的界面。

通过“组态”对象，可选择组态设备，确定通道/读取点和所连接的 Ident 系统（如果必要）。

由此工艺对象可自动确定运行所需的所有参数。

“诊断”对象显示由 Ident 设备发送到函数块的 后 5 条错误消息。此外，还会显示错误消

息的错误描述和有关所执行命令的详细信息。

以下概述显示了添加和组态“SIMATIC Ident”工艺对象的基本步骤。

SIMATIC Ident
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步骤

要组态工艺对象“TO_Ident”，请按以下步骤操作：

步骤 描述

1 添加工艺对象 (页 3651)
2 使用工艺对象组态设备 (页 3655)
3 在用户程序中调用 Ident 指令 (页 3664)
4 将工艺对象加载到 CPU 中
5 诊断设备 (页 3666)

SIMATIC Ident
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7.4.1 组态 Ident 系统

7.4.1.1 使用工艺对象组态设备

组态基本参数

在该参数组中，可以组态系统的模块特定参数。

表格 7-1 “基本参数”(Basic parameters) 参数组中的参数

参数 说明

Ident 设备 (Ident device) 单击“...”并选择要在“分布式 I/O”(Distributed I/O) 或“本地模块”(Local modules) 
文件夹中组态的 Ident 设备。

可选择以下设备：

• ASM 456
• RF166C
• RF120C、RF170C、RF180C
• RF185C、RF186C、RF188C、RF186CI、RF188CI
• RF610R、RF615R
• RF680R、RF685R
• MV400、MV500
 
显示所有 Ident 设备/模块

如果要组态尚未完全集成到当前 TIA Portal 版本中的 Ident 设备，请选中“显示所

有 Ident 设备/模块”(Show all Ident devices/modules) 复选框。激活此参数后，将

显示“LADDR”参数。有关此功能的详细信息，请参见以下内容。

通道 (Channel) 打开下拉列表，如有需要，选择待组态设备要连接的通信模块通道。

阅读器参数分配 (Reader 
parameter assignment)

打开下拉列表，选择要连接到需要参数分配的 Ident 设备的设备/系统。

LADDR 请注意，仅在选中“显示所有 Ident 设备/模块”(Show all Ident devices/modules) 
复选框时，才会显示此参数。

输入所选模块的 I/O 地址。通过“通道”(Channel) 和“读取点”(Read point) 参数预

设此参数。

读取点 (Read point) 要求：已在“阅读器参数分配”(Reader parameter assignment) 参数中选择阅读器 
RF600。
打开下拉列表并选择要使用的读取点。

SIMATIC Ident
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显示所有 Ident 设备/模块

Ident 设备尚未完全集成到当前 TIA Portal 版本中时，可使用此功能组态 Ident 设备。这种情

况下，必须手动组态工艺对象。请注意，此设置对某些参数和功能有影响：

• LADDR
该参数值是根据所选 Ident 设备的起始地址和通道计算的。但此值也可以手动调整。

• Ident 设备参数 和基于 Web 的管理

此功能不支持这些参数组。

• 阅读器参数

此参数组中不支持“传输速度”参数。

• 诊断 > 硬件诊断

此功能不支持硬件诊断。

组态 Ident 设备参数

根据所选的 Ident 设备，该参数组中会显示以下 Ident 设备参数。所显示的 Ident 设备参数

是自动从所连接设备的设备组态中获取的。

SIMATIC Ident
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注意并非所有从所连接设备的设备组态中获取并显示的参数值都允许与工艺对象结合使用。

如果在设备组态中设置了不允许的值，则可通过“自动组态”(Autoconfiguration) 按钮自动

对其进行更改，或通过设备组态手动进行更改。

表格 7-2 “Ident 设备参数”(Ident device parameters) 参数组中的参数

参数 可能显示的参数值 允许的参数值 说明

用户模式 (User 
Mode)

Ident 配置文件/RFID 标
准配置文件

FB 45/FC 45 
FB 55/FC 55 

Ident 配置文件/RFID 
标准配置文件

可以通过该参数选择块。

注意只有以下参数值允许与工艺对象结合使

用。

• Ident 配置文件/RFID 标准配置文件：在

控制器上使用 Ident 配置文件/RFID 标准

配置文件的程序块。  
MOBY 模式 
(MOBY Mode)

RF200/RF300/
RF600；
MV400/MV500；
MOBY U/D 
RF680R/RF685R 
MOBY I/E 
标准寻址

RF300 文件处理器

MOBY U 文件处理器

MOBY I 文件处理器

RF200/RF300/
RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D
RF680R/RF685R 

通过该参数，可以设置通信模块的模式。

注意只有以下参数值允许与工艺对象结合使

用。

• RF200/RF300/RF600；MV400/
MV500；MOBY U/D 

• RF680R/RF685R 

已连接设备 
(Connected 
device)

采用 FB/光学阅读器时

需要用到的参数

采用 FB/光学阅读器

时需要用到的参数

该参数仅与通信模块 RF120C 结合显示。

注意只有以下参数值允许与工艺对象结合使

用。

• 采用 FB/光学阅读器时需要用到的参数

“自动组态”(Autoconfiguration) 按钮

所显示的 HWCN 参数是自动从所连接设备的设备组态中获取的。注意并非所有参数值都允

许与工艺对象结合使用。未允许的参数值会以其它颜色突出显示。
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单击“自动组态”(Autoconfiguration) 按钮，自动设置合适的参数值（如用户模式 (User 
Mode)）。所连设备的参数值准备用于工艺对象。  

说明

与 MV400/MV500 有关的行为

请注意，“自动组态”(Autoconfiguration) 按钮不适用于光学阅读器 MV400 和 MV500。对

于这些设备，需要在所连接设备的设备组态中手动输入 HWCN 参数。

组态阅读器参数

根据所设置的基本参数，可组态该参数组中显示的以下阅读器参数。

表格 7-3 “阅读器参数”概览

“基本参

数”中的阅

读器参数分

配

传输速度 
(Transmis
sion 
speed) 1)

存在性

检查 
(Prese
nce 
check)

复位

错误 
LED 
(Rese
t 
error 
LED)

HF 电
源 (HF 
powe
r)

发送应

答器的

大数

目 
(Max. 
number
 of 
transpo
nders)

发送应答

器类型 
(Transpo
nder 
type)

验证 
(Verif
icatio
n)

通过复

位进行

程序选

择 
(Progr
am 
selecti
on 
with 
reset)

复位参数

的字节序

列 [十六

进制] 
(Byte 
sequenc
e of the 
reset 
paramet
er [hex])

组态

模式 
(Conf
ig 
mod
e) 2)IS

O 
1
5
6
9
3

R
F
3
0
0

M
O
BY
 E

常规

RF200
✓ ✓ ✓ - ✓ ✓ - - - - - -

RF290R ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - - - - - -
常规

RF300
✓ ✓ ✓ - ✓ ✓ ✓ - - - - -

RF380R ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - - - - -
常规

RF300
Gen 2

✓ ✓ ✓ - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - - -

RF380R 
Gen 2

✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - - -
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“基本参

数”中的阅

读器参数分

配

传输速度 
(Transmis
sion 
speed) 1)

存在性

检查 
(Prese
nce 
check)

复位

错误 
LED 
(Rese
t 
error 
LED)

HF 电
源 (HF 
powe
r)

发送应

答器的

大数

目 
(Max. 
number
 of 
transpo
nders)

发送应答

器类型 
(Transpo
nder 
type)

验证 
(Verif
icatio
n)

通过复

位进行

程序选

择 
(Progr
am 
selecti
on 
with 
reset)

复位参数

的字节序

列 [十六

进制] 
(Byte 
sequenc
e of the 
reset 
paramet
er [hex])

组态

模式 
(Conf
ig 
mod
e) 2)IS

O 
1
5
6
9
3

R
F
3
0
0

M
O
BY
 E

MV400/
MV500

- - - - - - - - - ✓ - -

常规阅读器 ✓ - - - - - - - - - ✓ ✓
1) 请注意，选中“显示所有 Ident 设备/模块”(Show all Ident devices/modules) 复选框时，不会显示此参数。

2) 请注意，仅在选中“显示所有 Ident 设备/模块”(Show all Ident devices/modules) 复选框时，才会显示此参数。
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与控制器直接连接时，光学阅读器 SIMATIC MV400 和 MV500 以及阅读器 SIMATIC RF600
（RF61xR 和 RF68xR）在相应设备的 WBM 中设置。 

表格 7-4 “阅读器参数”(Reader parameters) 参数组中的参数

参数 参数值 默认值 说明

传输速度

 (Transmission 
speed)

19.2 kBd
57.6 kBd
115.2 kBd

115.2 kBd 根据所用的通信模块和 Ident 系统进行选

择。注意在该处指定的值是自动从所连接设

备的设备组态中获取的。

通过该参数，可以设置通信模块与阅读器之

间的传输速度。  
连接了 RFID 阅读器时：更改完传输速度

后，必须先关闭阅读器，然后再重新将其打

开（循环上电）。 
连接了光学阅读器时：在此处选择的传输速

度必须与在阅读器固件中选择的传输速度相

匹配。

存在性检查 
(Presence check)

On
Off（RF 场打开）

Off（RF 场关闭）

On On = 在阅读器的天线场内存在发送应答器

时，立即报告存在消息。

关（RF 场打开）= 抑制 FB 中的存在性检

查。但只要阅读器上的天线未通过命令关

闭，便处于打开状态。

关（HF 场关闭）= 抑制 FB 中的存在性检

查。只有发送命令后天线才会打开，并且随

后会再次自行关闭。
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参数 参数值 默认值 说明

复位错误 LED (Reset 
error LED)

On
Off

On On = 通信模块上错误 LED 的闪烁由每个 FB 
复位来复位。  
Off = 错误 LED 始终会指示 新发生的错

误。只能通过关闭通信模块来复位显示。

On
成功执行命令后：

复位命令后

复位或成功执行命令后

On = 只能通过切断阅读器电源来复位因发

生故障而闪烁的 LED 指示灯。

成功执行命令后 = 成功执行某个命令后，复

位因发生故障而闪烁的 LED 指示灯。这只会

影响通信错误。

执行复位命令后 = 因发生故障而闪烁的 LED 
指示灯由“init_run”或“WRITE-CONFIG”（基

于“Init”(RESET)）复位。

成功执行命令后 = 因发生故障而闪烁的 LED 
指示灯由“init_run”或“WRITE-CONFIG”（基

于“Init”(RESET)）复位，或者在成功执行命

令后复位。

HF 电源 (HF power) 

1)
0.50 ... 2.00
0.50 ... 5.00

1.00
1.25

设置阅读器的输出功率

可选值取决于所连接的设备。

发送应答器的 大数

目 (Max. number of 
transponders)

1 ... 4 1 天线场中预期的发送应答器数目

具体选项取决于所连接的设备。 

阅读器模式 (Reader 
mode)

常规操作

P2P 主站

P2P 从站

常规操作 选择所需的阅读器模式

发送应答器类型 
(Transponder type)

1) 1) 选择使用的发送应答器类型 
具体选项取决于所连接的设备。 
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参数 参数值 默认值 说明

验证 (Verification) ☐
☑

☐ 此参数可开启 ECC 模式。在 ECC 模式下，

阅读器能以较高概率检测到发送应答器上的

位错误。如有可能，在读访问期间会返回更

正的数据（发送应答器上的数据保持不

变）。进行写访问时，会更正发送应答器上

的相关数据（如有可能）。如果检测到并纠

正了位错误，则会设置参数“ANZ_ECC = 
True”或“STATUS = 0xF0FE0002”。如果无法

纠正错误，则会输出错误“0x0B”或
“0xE2FE0100”。
要求：发送应答器使用设置的 ECC 位进行

格式化。 
仅支持 RF300 和 ISO 14443 类型的发送应

答器（如 MOBY E）。

通过复位进行程序选

择 (Program 
selection with reset)

无程序更改

1 ... 15
无程序更改 重启光学阅读器后将使用程序选择。如果设

置参数“无程序更改”(No program 
change)，重启设备后会选择上一个激活的

程序。

复位参数的字节序列 
[十六进制] (Byte 
sequence of the 
reset parameter 
[hex])

1) 1) 阅读器复位参数字节序列的十六进制表示。

组态模式 (Config 
mode)

0 ... 255 3 指定复位设置

输入是否在复位时传输组态数据（字节序

列）。

1：复位时不传输组态数据。

3：复位时传输组态数据。

1) 有关该参数的详细说明，请参见下文：
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“HF 电源” (HF power) 参数

可选值取决于在参数“阅读器参数分配”(Reader parameter assignment) 中指定的值。

• RF290R
– 值范围：0.50 ... 5.00 W 
– 默认值：1.00 W

• RF380R；RF380R Gen 2
– 值范围：0.50 ... 2.00 W 
– 默认值：1.25 W

“发送应答器类型”(Transponder type) 参数

选择使用的发送应答器。类型取决于在参数“阅读器参数分配”(Reader parameter 
assignment) 中指定的值。可选择以下发送应答器类型：

• ISO 15693
• RF300
• MOBY E
如果选择“ISO 15693”，会根据阅读器参数分配显示以下选项：

阅读器参数分配 (Reader parameter 
assignment)

值

常规 RF200 常规

RF290R 常规

MDS D3xx，Infineon
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阅读器参数分配 (Reader parameter 
assignment)

值

常规 RF300
RF380R

常规

MDS D3xx，Infineon
MDS D4xx，Fujitsu - 4 kB
MDS D1xx，NXP
MDS D2xx，TI 
MDS D261，STM

RF300 Gen 2 常规

RF380R Gen 2
常规

MDS D3xx，Infineon
MDS D4xx，Fujitsu - 4 kB
MDS D1xx，NXP
MDS D2xx，TI 
MDS D261，STM
MDS D5xx，Fujitsu - 8 kB

参数“复位参数的字节序列 [十六进制]”(Byte sequence of the reset parameter [hex])
通过该参数可以十六进制形式指定复位参数。这些参数只能由受过培训的用户更改。

以下复位参数可用：

字节 1 2...5 
1)

6 7...8 9 10 11 12 13...14 15 16

值 0x04 0x00 0x0A 0x00 scannin
g_
time

param option
_1

distance
_
limiting

multitag field_on
_
control

field_on
_
time

1) 对于自 V2.2 起的通信模块 RF180C，MOBY U 字节 4 预设日历周，MOBY U 字节 5 预设日历年。

7.4.1.2 在用户程序中调用 Ident 指令

步骤

要在用户程序中调用指令，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开 CPU 文件夹。

2. 打开“程序块”(Program blocks) 文件夹。
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3. 双击 OB，执行循环程序。
将在工作区中打开块。

4. 在“指令”(Instructions) 窗口中打开组“可选包”(Optional packages) 和“SIMATIC Ident”文件
夹。
文件夹和子文件夹包含指令。

5. 选择一个指令并将其拖到 OB 中。
将打开“调用选项”(Call options) 对话框。

6. 从“名称”(Name) 列表中选择一个背景数据块，或为新背景数据块输入名称。

7. 单击“确定”(OK) 进行确认。

8. 选择已组态的工艺对象并将其拖动到参数“HW_CONNECT”中。

使用“Ident profile”或“Reset_Reader”块复位阅读器 
有多种方法来复位阅读器：

• 如果使用 Ident 块，请通过“Reset_Reader”块重置所有阅读器类型。该操作会将在工艺对

象中设置的值传输到阅读器中。

• 如果使用 Ident 配置文件，设置“INIT”位时，会将在工艺对象中设置的值传输到阅读器中。

• 如果要发送自己的“WRITE CONFIG”指令，需使用“EXECUTE”位而非“INIT”位。

如果运行期间需要更改工艺对象的复位参数，可使用用户程序覆盖工艺对象数据块中的相应

值。复位参数位于“Static.CONFIGURATION.param_buffer[]”的工艺对象数据块中。 
有关 Ident 配置文件的详细信息，请参见“工业在线支持 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/14971/man)”页面上的《Ident 配置文件和 
Ident 块，Ident 系统的标准功能》手册。

7.4.1.3 加载 CPU 上的组态

组态后需要在所连接设备上通过相应的工艺对象或 S7 控制器加载更改。
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加载到设备 (Load to device)
加载到设备时请注意“软件（仅更改）”(Software (changes only)) 和“软件和硬件（仅更

改）”(Hardware and software (changes only)) 之间存在差异。如果更改软件，则通过工艺

对象进行加载。如果更改硬件和软件，则通过 S7 控制器进行加载。

注意

使用“自动组态”(Autoconfiguration) 按钮加载到设备

如果组态时使用“自动组态”(Autoconfiguration) 按钮，则需要在所连接设备上通过 S7 控
制器加载更改（“硬件和软件（仅更改）”(Hardware and software (changes only))）

7.4.2 诊断 Ident 系统

完成工艺对象的组态操作后，可使用诊断功能监视在工艺对象中组态的设备。

要求

• STEP 7 (TIA Portal) 和 S7 控制器之间已建立在线连接。 
• 已在用户程序中调用 Ident 指令。

• 已在 S7 控制器上创建并加载工艺对象-
• S7 控制器处于“RUN”模式。

步骤

要打开诊断功能的显示编辑器，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，打开“工艺对象”(Technology objects) 文件夹。

2. 在项目树中，打开相应的工艺对象。

3. 双击“诊断”(Diagnostics) 对象。

4. 单击“全部监视”(Monitor all) 符号，激活监视模式。

7.4.2.1 块诊断 (Block diagnostics)
在块诊断中，可以显示命令执行期间出现的 新错误消息。
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以下值通过工艺对象读取并显示：

表格 7-5 “块诊断”(Block diagnostics) 中显示的值

显示的值 描述

日期和时间 (Date and 
time)

显示出错的日期和时间。

命令 (Command) 显示出错的命令。

错误描述 (Error 
description)

显示错误的简要描述。

注：在表格中显示并描述 近 5 个错误消息。如果显示新的错误消息，则会将先

前显示的错误消息下移一行。 多可显示 5 个错误消息。

错误消息 (Error message) 显示出错的错误消息

错误描述 (Error 
description)

显示错误的详细描述

日期和时间 (Date and 
time)

显示出错的日期和时间。

命令代码 (Command 
code)

显示出错命令的命令代码。

命令 (Command) 显示出错的命令。

属性 (Attribute) 显示出错命令的属性。

7.4.2.2 硬件诊断 (Hardware diagnostics)
在硬件诊断中，可以显示天线现场中当前所选阅读器和发送应答器的状态参数。

监视状态 (Monitoring status)
在此区域，可更新阅读器和发送应答器参数并复位阅读器的错误计数器。
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阅读器状态 (Reader status)
以下参数通过工艺对象读取并显示：

表格 7-6 “阅读器状态”(Reader status) 区域所显示的参数

所显示的参数 说明

硬件类型 (Hardware type) 阅读器的硬件类型

硬件版本 (Hardware 
version)

阅读器的硬件版本

引导程序版本 
(Bootloader version)

阅读器的引导程序版本

固件版本 (Firmware 
version)

阅读器的固件版本

驱动器类型 (Driver type) 阅读器串行接口的驱动器类型

驱动器版本 (Driver 
version)

阅读器串行接口的驱动器版本

接口 (Interface) 阅读器所使用的串行接口

可能值：RS232，RS422
传输速度 (Transmission 
speed)

阅读器所采用的传输速度

可能值：19.2 kBd；57.6 kBd；115.2 kBd 
距离限制 (Distance 
limiting)

设置阅读器 (RF380R) 的发射功率

以下为可能值：

值 含义

02 0.5 W
03 0.75 W
04 1.0 W
05 1.25 W
06 1.5 W
07 1.75 W
08 2.0 W

发送应答器的 大数目 
(Max. number of 
transponders)

天现场中预期会同时存在的发送应答器的 大数目。
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所显示的参数 说明

发送应答器类型 
(Transponder type)

设置发送应答器类型配置文件

以下为可能值：

值 含义

00 RF300 (RF3xxT)
01 ISO 15693 常规

03 MDS D3xx，Infineon
04 MDS D4xx，Fujitsu - 2 kB
05 MDS D1xx，NXP
06 MDS D2xx，TI
07 MDS D261，ISTM
08 MDS D5xx，Fujitsu - 8 kB
10 RF300 (RF3xxT)
20 ISO 14443（MOBY E，E6xx）
31 常规模式

40 P2P 主站

41 带有 ISO 发送应答器 (MDS Dxxx) 的 P2P 主站及混合运行

50 带有 RF300 发送应答器的 P2P 主站及混合运行

4F P2P 从站

天线状态 (Antenna 
status)

天线状态

存在性检查 (Presence 
check)

设置存在性检查配置文件

发送应答器状态 (Transponder status)
以下参数通过工艺对象读取并显示：

表格 7-7 “发送应答器状态”(Transponder status) 区域所显示的参数

所显示的参数 说明

UID 发送应答器的唯一标识符

发送应答器类型 
(Transponder type)

发送应答器类型（供应商，标识）

版本 (Version) 发送应答器芯片的版本
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所显示的参数 说明

OTP 区域的锁定状态 
(Lock status of the OTP 
area)

芯片 OTP 区域中所禁用的块

用户存储器大小 (Size of 
the user memory)

用户存储器大小（单位为字节）

存储器块大小 (Size of a 
memory block)

发送应答器芯片的存储器块大小

存储器块数目 (Number of 
memory blocks)

发送应答器芯片的存储器块数目

功率通量密度测量值 
(Measured value power 
flux density)

到达发送应答器的辐射功率。

该值越低，发送应答器接收的功率越大。

被动错误计数器 (Passive 
error counter)

发生的被动错误数

主动错误计数器 (Active 
error counter)

发生的错误数

签名错误和 CRC 错误的总数

存在性计数器 (Presence 
counter)

发送应答器在天线场中的时间（单位为 ms）

错误计数器 (Error counter)
以下错误类型通过工艺对象读取并显示：

表格 7-8 “错误计数器”(Error counter) 区域所显示的错误类型

所显示的错误类型 说明

FZP 被动错误计数器

该错误计数器用于指示环境受干扰（干扰）。仅涉及发送应答器类型“RF300”。
ABZ 中止计数器

对发送应答器中止通信的空中接口协议错误进行计数。

CFZ 代码错误计数器

对干扰通信的空中接口的干扰或冲突进行计数。

SFZ 签名错误计数器

对写入块的数据签名加密失败的错误进行计数。
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所显示的错误类型 说明

CRCFZ CRC 错误计数器

对 CRC 检查失败进行计数

ASMFZ 对主机 (CM/PC) 接口的问题进行错误计数

对串行接口的错误进行计数

信号强度

AMLI AM 电源指示灯

检测到发送应答器的振幅调制所接收的信号强度（单位为 [dB]）。

PMLI PM 电源指示灯

检测到发送应答器的相位调制所接收的信号强度（单位为 [dB]）。

说明

错误计数器读数

所显示的错误计数器读数从上一次重启阅读器或上一次手动复位错误计数器读数开始计起。

7.5 工艺对象“TO_TagLayout”

简介

利用工艺对象“TO_TagLayout”可以将发送应答器的存储区域划分成 多 64 个地址区域，即

标签字段，通过符号形式寻址这些字段，指定其大小和数据类型，并为其指定唯一的名称。

通过分配特定于地址的名称，稍后可更容易地使用“Read_Tagfield”和“Write_Tagfield”块对字

段进行编程。
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7.5.1 组态参数

在该参数组中，可以组态发送应答器的地址区域参数。

表格 7-9 “组态”(Configuration) 参数组的参数

参数 描述

“ 低发送应答器地址”

(Lowest transponder 
address)

输入 低发送应答器地址。 低地址通常始终为“0”。以下发送应答器是此规则的

一个例外：

RF320T：65280
“” 高发送应答器地址

(Highest transponder 
address)

输入 高发送应答器地址。 高地址取决于发送应答器中的存储器空间。以下是

可能的 高地址：

• MDS D
– MDS D1xx: 111
– MDS D2xx: 255
– MDS D3xx: 991
– MDS D4xx: 1999
– MDS D5xx: 8191

• RF300
– RF320T: 65299
– RF340T/RF360T: 8188
– RF330T/RF340T/RF350T/RF360T/RF380T: 32764
– RF370T: 65276

• RF600 (Bank 3)
– RF630L/RF690L/RF610T/RF620T/RF625T/

RF630T/RF640T/RF680T: 63
– RF642L/RF645T: 255
– RF682T: 383 

“选择存储库”

(Selection of the memory 
bank)

选择要在其中创建以下标签字段的存储库。该参数仅与 SIMATIC RF600 产品系列

的发送应答器相关。

RF600 发送应答器分为以下四组：

• Bank 0: Reservierd
• Bank 1: EPC
• Bank 2: TID
• Bank 3: User
Bank 3 包含可组态的用户数据。

“标签场”(Tag field) 选择要编辑的标签场。每个“TO_TagLayout”工艺对象 多可使用 64 个标签场。
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参数 描述

“名称”(Name) 输入所选标签场的名称（ 多 20 个字符）。输入的名称会自动显示在“标签

场”(Tag field) 参数的下拉列表中或传输到此处。

“数据类型”(Data type) 选择标签场的数据类型。请注意，选择的数据类型会影响“元素”(Elements) 和
“长度”(Length)。

“起始地址(”Start address) 输入所选标签场的起始地址。起始地址必须位于之前定义的 低和 高转发器地

址之间，并且不得与其他标签场的分配区域重叠。

“元素”(Elements) 数组/字符串元素长度的显示/输出。此参数仅与数据类型“数组”(Array) 或“字符

串”(String)(1 ... 254) 相关。 
“长度”(Length) 标签场长度的显示/输出。请注意，该参数值由“数据类型”(Data type) 参数预定

义。 
如果选择“数组”(Array) 数据类型，则该值与“元素”(Elements) 参数中的值相同。

如果选择“数组”(Array) 数据类型，则此处指定的值比“元素”(Elements) 参数中

的值大 2 个字节。

“创建 DB/DT”(Create 
DB/DT)

单击“创建 DB/DT”(Create DB/DT) 按钮创建一个数据块/数据类型，以便轻松访问

定义的标签场。如果修改了现有的“TagLayout”工艺对象，则更新数据块/数据类型。

 
数据块包含具有相关 ID 的工艺对象的所有标签场列表，用于在函数块

“Read_Tagfield”和“Write_Tagfield”的“TAGFIELD”参数中选择标签场的符号。 
DB 的名称：<TO 的名称>_Indexes
 
该数据类型可在数据块中使用，并提供函数块“Read_Tagfield”和“Write_Tagfield”的
“IDENT_DATA”参数以及用户数据。在参数中创建数据类型的元素（标签场）。

DT 的名称：<DT 的名称>_Datatypes

地址区域参数的更改将直接传输到工艺对象“TO_TagLayout”。

7.5.2 加载 CPU 上的组态

组态后需要在所连接设备上通过相应的工艺对象或 S7 控制器加载更改。

加载到设备 (Load to device)
加载到设备时请注意“软件（仅更改）”(Software (changes only)) 和“软件和硬件（仅更

改）”(Hardware and software (changes only)) 之间存在差异。如果更改软件，则通过工艺

对象进行加载。如果更改硬件和软件，则通过 S7 控制器进行加载。
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DQ4_CAM, 520

编程, 532
常规参数, 528
输出参数, 530
调试, 533
凸轮参数, 529
硬件接口, 525
诊断, 534
组态, 523

DSC（动态伺服控制）, 1783, 1785, 1790

E
Easy Motion Control

参考点逼近, 3590
参数错误, 3641, 3648
超控行进, 3591, 3625
传动, 3591
点动, 3590
定位, 3585
多背景 FB, 3633
仿真, 3591
跟随误差, 3586, 3640
跟踪, 3591
工作范围, 3587
故障反应, 3592

行进范围, 3587
行进指令的启动, 3625
急停开关, 3633
监视范围, 3587
接线测试, 3634
距离测量, 3636
绝对编码器调整, 3590
绝对定位, 3591
目标, 3586
目标范围, 3587
软停止错误, 3642
设置参考点, 3590
剩余距离, 3586
实际值, 3630
速度测量, 3635
速度超驰, 3591
所有指令的公共参数, 3623
调用环境, 3619
停止, 3591
停止范围, 3587
同步, 3590
线性轴, 3587
相对定位, 3591
旋转轴, 3588
硬件配置, 3583
硬停止错误, 3646
用户程序组态, 3618
用于初始化的位数组, 3632
诊断, 3592, 3640
指令的交互, 3618
指令的调用顺序, 3620
轴 DB, 3628
轴不移动, 3637
轴参数, 3630
轴的速度, 3638
轴在无行进命令时移动, 3638
轴振荡, 3638

ENSET_DN, 270, 358
ENSET_UP, 270, 358
ErrorID

基本知识, 2784
ET 200, 1315, 1321

TM Timer DIDQ, 1315

F
FCS, 2320, 2322
FM 350-1, 252
FM 350-2, 314

通道设置, 318
FM 351, 3241
FM 352, 556
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FM 355, 1120
FM 355-2, 1155
FM 355-2 的诊断数据记录 DS1

分配, 1203
FM 450-1, 344
FM 451, 3339
FM 452, 640
FM 455, 1207
FNP, 2316

G
Gx_STW, 3579, 3580
Gx_XIST2, 3580

H
High_Speed_Counter, 88

编程, 112
基本参数, 92
调试, 113
诊断, 114
组态, 90

I
IM 174

组态, 3566
IPO 模型

了解 IPO, 1318

J
JCS, 2316

K
KCS, 2319
KZP, 2315

L
Latch, (Capture)
LD_SLOT, 1447

M
MC 插补器 OB, 1576, 1580, 2825, 2827
MC 伺服 OB, 1576, 1580, 2825, 2827

MC_TorqueAdditive, 1717
MC_TorqueRange, 1717
MC-PostServo, 1317
MC-PreServo, 1317
MCS, 2316
MC-Transformation-OB, 2479
MODE_SLOT, 1447

N
NAMUR 编码器, 319

O
OB 82

诊断中断, 1148, 1200, 1235
OB 伺服, 2827
OCS, 2319
OIP 模型

了解 OIP, 1319

P
PID 控制器, 1368
PID_Temp

多区域应用, 897
级联, 890

PIP_Mode
设置 PIP_Mode, 1324

PROFIdrive, 1648, 1666, 2814
PROFINET, 1315, 1320, 1321

使用 PROFINET IRT, 1316
PULSE REFEED, 3572
PWM

工艺模块, 1328

R
RET_VALU 消息, 1153, 1154, 1155, 1205, 1206, 1242, 
1243

S
S7-1200 Motion Control 的报文, 2814
S7-1200 Motion Control 的编码器接口, 2814
S7-1200 Motion Control 的驱动装置接口, 2814
S7-1500 运动控制, 1630, 2034

PROFIdrive, 1648, 1666
版本, 1523, 1527
报文, 1649, 1666, 1674
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闭环控制, 1781, 1783, 1785, 1790
编程, 1586, 1591, 1602, 1616
测量单位, 1635, 2328
动态设置, 1703, 1709, 1713, 1725
工艺报警, 2714, 2719
工艺对象, 1506, 1535, 1616, 1620, 1622, 1625, 
1628, 1630, 1939, 1954, 1969, 2027, 2030, 2033, 
2034, 2090
工艺数据块, 1507, 1585, 1586, 1588, 1589
工作原理, 1504
过程响应, 1576, 1579, 1580, 1583
回零, 1746, 1756, 1765
回原点, 1750, 1756, 1759, 1767, 1772, 1773
机械装置, 1702
简介, 1504
模数, 1636
驱动器和编码器连接, 1674
驱动装置和编码器连接, 1508, 1640, 1642, 1643, 
1646, 1649, 1666
实际值, 1660
调试, 1792, 1795, 1796, 1801
同步操作, 2038, 2046, 2050, 2081, 2088
位置监视, 1775, 1776, 1779
位置限值, 1728, 1729, 1732, 1737, 1738, 1739
下载到 CPU, 1619
运动控制指令, 1507, 1591, 1595, 1602, 1630, 
1939, 2034
诊断, 2714, 2784
轴类型, 1633
组态, 1535, 1536, 1537, 2090
组态限值, 1509

S7-1500 运动控制报文, 1649, 1666, 1674
S7-1500 运动控制编码器连接, 1508, 1640, 1643, 
1646, 1649, 1666, 1674
S7-1500 运动控制工作模式, 1583
S7-1500 运动控制回零

参考凸轮, 1747
反向凸轮, 1747, 1756
回零标记, 1746
零位标记, 1746
起始位置, 1747
增量式编码器调整, 1769
直接, 1765

S7-1500 运动控制回原点
被动, 1743, 1759, 1761, 1763
动态, 1743, 1759, 1761, 1763
回原点模式, 1744
激活, 1743, 1750, 1752
绝对编码器调整, 1743, 1767
设置位置设定值, 1743
增量式编码器调整, 1743

直接, 1743
主动, 1754

S7-1500 运动控制机械装置, 1702
S7-1500 运动控制驱动器接口, 1674
S7-1500 运动控制驱动装置接口, 1508, 1640, 1642, 
1643, 1646, 1649, 1666
S7-1500 运动控制实际值, 1660
S7-1500 运动控制调节, 1801
S7-1500 运动控制调试, 1792, 1795, 1796, 1801
S7-1500 运动控制指令, 1507

参数, 1591
插入, 1595
概述, 1630, 1939, 2034
跟踪运动控制作业, 1603
结束运动控制工作, 1615
启动运动控制作业, 1602
运动控制指令中的错误, 2714, 2784

S7‑1500 运动控制
工艺对象, 1534
组态, 1534

S7-1500T 运动控制
工艺对象, 1630, 1939
运动控制指令, 1630, 1939, 2034

SCARA
2D（带定位功能）, 2372
3D（带定位功能）, 2376

SET, 269
SIMATIC Drive Controller, 87

硬件配置, 218
在线和诊断, 220

SIMATIC 功能, 1316
SINAMICS V90 PN, 1642
SLOT, 1447
SM 338

传输速率, 3201
等时模式, 3199
寻址, 3203
诊断消息, 3206
诊断中断, 3200

sPTP 运动, 2553
SSI 绝对编码器, 173, 196
SSI 绝对值编码器, 121
SSI_Absolute_Encoder, 116

编程, 135
基本参数, 120
调试, 136
诊断, 137
组态, 119

Startdrive, 1642
STEP 7, 1315
SW_GATE, 27, 79
SYNC_PI, 1318
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SYNC_PO, 1318
Synchronous Cycle, 1323

了解 TIO 指令, 1317

T
TAPP, (应用周期)
TCP, 2316, 2320, 2323
T-CPU, 1630
TCS, 2320, 2323
TIA 环境, 3565
Time-based IO

了解 SIMATIC 功能, 1316
设置 Time-based IO, 1321
使用默认设置, 1322

Time-based IO 应用示例, 1311
TIO 模块, 1315, 1321
TIO 指令, 1316

TM Timer DIDQ, 1316
列出 TIO 指令, 1322

TIO_SYNC
同步 TIO 模块, 1317

TIO_Time, 1312, 1322
了解 TIO_Time, 1316

TO_PositioningAxis, 2858
Transformation-OB, 2479

W
WCS, 2318

保

保存
轴数据块, 3629

被

被动回原点, 1743, 1759, 1761, 1763

比

比较值, 42, 105, 126, 167, 177, 193, 199, 275, 363
定位输入, 126, 177, 199
计数, 105, 167, 193
数字量输入模块, 81

闭

闭环控制, 1781, 1783, 1785, 1790, 2898

边

边沿至边沿的 小距离, 597, 681

编

编程, 1323
编码器

编码器每转距离, 598, 682, 3306, 3412
编码器每转增量, 599, 683, 3306, 3413
编码器转数, 604, 688, 3309, 3415
传输速率, 605, 689, 3310, 3416
计数方向, 603, 687, 3305, 3411
监视, 603, 687, 3311, 3417
可连接, 248
脉冲, 248
奇偶校验, 3311, 3417
启动器方向, 606, 690
信号类型, 597, 681, 3304, 3410
选择信号类型, 264, 324, 352
增量, 248
帧长度, 606, 690, 3311, 3417

编码器安装方式, 1684, 1702
编码器机器数据

参数 DB 中的数据, 600, 684
编码器控制字, 3579
编码器类型, 3567, 3572, 3573

SSI, 3573
TTL, 3573

编码器类型不可用, 3567, 3572, 3573
编码器实际值

其它, 3580
编码器数据, 3280, 3387

读取时的过程, 3281, 3387
通道 DB 中的数据, 3281, 3387
要求, 3280, 3387

编码器值采集
等时, 3195, 3224
同步, 3211, 3224
续流, 3194, 3211, 3224

变

变换区域, 2463
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变量
闭环控制, 1790
遍历范围限制, 1739
齿轮传动, 2079
定位轴工艺对象, 1845
附加主值, 2181
工艺对象测量输入, 2000
工艺对象外部编码器, 1900
回原点, 1773
机械装置, 1702
跨 PLC 同步操作, 2196
驱动器和编码器连接, 1674
输出凸轮工艺对象, 2008
速度同步操作, 2087
速度轴工艺对象, 1823
同步轴工艺对象, 2227
凸轮传动, 2176
凸轮工艺对象, 2287
凸轮轨迹工艺对象, 2016
位置监视功能, 1779
引导轴代理工艺对象, 2296
运动控制和动态限值, 1725
运动系统工艺对象, 2647
正在对同步操作进行仿真, 2180

遍

遍历范围限制, 1728, 1729, 1732, 1737, 1738, 1739

标

标架, 2319
KCS 标架, 2490
OCS 标架, 2490
工具标架, 2492
偏移量, 2488
旋转, 2488

标准频率, 3570

补

补偿系数, 2332

捕

捕获, 24, 30, 33, 100, 124, 162, 175, 198

步

步进电机, 2803

步进电机的特性, 3571
步进驱动器, 3569
步进驱动器类型, 3569

参

参考点逼近, 3260, 3359
参数 DB 中的数据, 3264, 3363
类型, 3264, 3363
起始速度, 3304, 3410
取消, 3264, 3363
通道 DB 中的数据, 3263, 3362
同步, 3260, 3359
要求, 3261, 3360
影响, 3264, 3363

参考点逼近的类型, 3299, 3405
参考点逼近的起始速度, 3304, 3410
参考点开关, 3261, 3360
参考点坐标, 590, 674, 3300, 3406
参考凸轮, 1747
参数 DB 中的数据

参考点逼近, 3264, 3363
定位操作结束, 3257, 3356
使能输入, 3386
沿检测, 3381
增量逼近, 3271, 3371

参数错误
Easy Motion Control, 3641, 3648

参数分配
工艺模块, 21, 142
紧凑型 CPU, 21
凸轮输出模块, 511

操

操作范围, 3234
操作范围限制

点动, 3259, 3358
操作模式, 145, 1469, 1487

High_Speed_Counter, 105
接通/关断延时, 1401
脉冲串, 1386
脉冲宽度调制 PWM, 1359
脉冲输出（单脉冲）, 1345
频率输出, 1416
直流电机的 PWM, 1429

操作员错误, 313, 376
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测

测量
频率, 235
旋转速度, 236
周期, 238

测量传感器故障, 1152, 1204, 1241
测量单位, 1635, 2328
测量范围, 54, 57
测量范围违例（低于范围）, 1152, 1204, 1241
测量范围违例（高于范围）, 1152, 1204, 1241
测量功能, 53
测量间隔, 54, 57
测量时间, 230, 274

两个沿之间, 274
测量输入

变量, 2000
功能, 1939
基本知识, 1939
诊断, 1992
组态, 1982

测量系统
选择, 585, 669

插

插补器 OB, 1576, 1580, 2825, 2827
插入分隔符行 (Insert separator line), 2931
插入空行 (Insert empty line), 2931

查

查找参考标记, 3579

常

常规参数
DQ4_CAM, 528

超

超出区域, 2504
超控行进

Easy Motion Control, 3591, 3625

撤

撤消设置过程值, 560, 644
AVALREM_EN, 562, 646

撤消设置实际值
通道 DB 中的数据, 3275

齿

齿轮传动, 2046, 2050
变量, 2079
传动比, 2047, 2052

出

出错指示 LED, 1233

触

触发
诊断中断, 1200

传

传动
Easy Motion Control, 3591

传感器, 1508
传感器类型, 95, 157, 185
传输区域

设置, 2186
传输速率, 3212, 3225
传送带跟踪, 2562

动态, 2572
动态调整, 2572
组态, 2564

错

错误
内部, 1146, 1199, 1233
外部, 1146, 1199, 1233

错误 ID, 2784
基本知识, 2714

错误代码
Gx_XIST2, 3580

错误类别
报警, 636, 722, 3336, 3443
操作错误, 630, 716, 3329, 3436
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操作员错误, 3330, 3437
机器数据错误, 632, 718, 3333, 3440
数据错误, 630, 716, 3331, 3438
凸轮数据错误, 635, 721
增量维度表错误, 3336, 3443
诊断错误, 637, 723, 3337, 3444

错误评估
用户程序, 626, 712, 3324, 3431

错误显示, 1146, 1199, 1233

单

单次计数, 225
单位系统

选择, 3283, 3389
单重评估, 251

等

等时通信, 1316
等时同步模式, 70, 75, 84

脉冲宽度调制 PWM 模式, 1384
直流电机的 PWM 模式, 1442

笛

笛卡尔门户
2D, 2339
2D（带定位功能）, 2341
3D, 2343
3D（带定位功能）, 2346, 2349

地

地址空间, 1354, 1378, 1396, 1411, 1424, 1437

点

点动, 3257, 3356
Easy Motion Control, 3590
操作范围限制, 3259, 3358
关闭, 3259, 3358
监视功能, 3259, 3358
取消, 3259, 3358
顺序, 3258, 3357
通道 DB 中的数据, 3258, 3357
要求, 3257, 3356

点对点运动, 2553

电

电流测量, 1367, 1390
电流控制, 1368

定

定位操作
结束, 3250, 3349

定位操作结束
参数 DB 中的数据, 3257, 3356
通道 DB 中的核对信号, 3257, 3356

定位监控, 2896
定位输入

比较值, 126, 177, 199
使用 Motion Control 进行组态, 63
使用 SSI 绝对编码器, 24

定位轴
变量, 1845, 3025, 3148
功能, 1630
基本知识, 1622
删除, 1535
相加, 1534
延迟时间, 2184
移动, 1535
诊断, 1812, 1817, 1819

定位轴工艺对象
Actor 变量, 3027, 3163
DynamicDefaults 变量, 3046, 3173
DynamicLimits 变量, 3045, 3173
ErrorBits 变量, 3067, 3189
FollowingError 变量, 3054, 3178
Homing 变量, 3052, 3177
Modulo 变量, 3045, 3172
PositionControl 变量, 3053, 3178
PositionLimitsHW 变量, 3049, 3176
PositionLimitsSW 变量, 3048, 3175
PositionMonitoring 变量, 3055, 3179
PTO 和 HSC 组态, 2863, 3091
StandstillSignal 变量, 3056, 3180
StatusBits 变量, 3061, 3184
StatusDrive 变量, 3058, 3182
StatusPositioning 变量, 3057, 3181
StatusSensor 变量, 3059, 3183
被动回原点, 2893
变量 ActualPosition, 3026
变量 ActualVelocity, 3026
常规动态组态, 2879
传感器变量, 3034, 3166
单位变量, 3043, 3171
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仿真变量, 3026
更新变量, 3074, 3191
工具, 2856
机械变量, 3044, 3171
机械组态, 2872, 2873, 3093
基本参数, 2860, 3090
急停减速度组态, 2883
计量单位设置, 2861
扩展参数, 3093
启用冲击限制器时的响应, 2885
驱动器使能组态, 3093
驱动器信号组态, 2864, 3093
驱动器准备就绪组态, 3093
速度变量, 3026
添加新对象, 2858
调试概述, 2857
位置变量, 3026, 3162
硬件和软件组件, 2853
硬件接口组态, 2862, 3090
用户单位组态, 3092
在用户程序中可以更改动态组态参数, 2886
在用户程序中可以更改归位组态参数, 2894
诊断概览, 2857
轴名称组态, 2860, 3090
主动回原点, 2892
组态被动归位, 3095
组态被动回原点, 2890
组态逼近/回原点方向, 2889, 3096
组态参考点开关端, 3095
组态参考点开关输入, 3095
组态参考点位置, 2890, 2892, 3095, 3097
组态窗口图标, 2859
组态电机每转的距离, 2873, 3094
组态电机每转的脉冲数, 2872, 3093
组态反转方向信号, 2873, 3094
组态概述, 2857
组态回原点开关端, 2889, 2891, 3097
组态回原点开关输入, 2889, 2891, 3096
组态回原点速度, 2890, 3097
组态加加速度限值, 2881
组态加速度, 2881
组态加速时间, 2881
组态减速度, 2881
组态减速时间, 2881
组态滤波时间, 2882
组态起始位置偏移值, 2890, 3097
组态速度限值单位, 2880
组态允许在硬限位开关处自动反向, 3096
组态主动回原点, 2888, 3095
组态 大速度/启动/停止速度, 2880

定位轴工艺对象的变量, 3025, 3148
定向运动, 2506

定义
诊断中断, 1200

丢

丢失
同步, 3377

丢失脉冲，增量编码器, 604, 688
丢失同步, 565, 649

动

动态
sPTP 运动, 2519
定向运动, 2517
动态限值, 2517
运动系统的运动, 2517

动态默认值, 1709
动态伺服控制 (DSC), 1783, 1790
动态调整, 543, 615, 699
动态限值, 1703

抖

抖动, 1319, 1363
抖动幅值, 1363
抖动周期持续时间, 1363

读

读取
机器数据, 554, 3247, 3346
凸轮数据, 555
增量维度表, 3249, 3348

端

端子分配
FM 350-2 的前连接器, 314
FM 351 的编码器接口, 3242
FM 351 的前连接器, 3243
FM 352 的编码器接口, 557
FM 352 的前连接器, 558
FM 450-1 的前连接器, 344
FM 451 的编码器接口, 3340
FM 451 的前连接器, 3341
FM 452 的前连接器, 640
SM 338 的前连接器, 3198
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断

断路, 1152
断线, 144, 603, 687, 1204, 1241, 3311, 3417

对

对 CPU STOP 模式的响应, 142, 1471, 1495
工艺模块, 1328

对 CPU/主站 STOP 的响应
1STEP 5V, 3547

对称编码器, 249
对象坐标系, 2319

多

多背景 FB
Easy Motion Control, 3633

法

法兰区域, 2500
法兰坐标系 (FCS), 2320, 2322

反

反馈接口, 206
1STEP 5V, 3561
2PULSE, 1302
FM 351, 3316
FM 352, 619
FM 451, 3422
FM 452, 703
测量模式的 1Count24V, 421
测量模式的 1Count5V, 486
测量模式的 FM 350-1, 303
计数模式的 1Count24V, 402
计数模式的 1Count5V, 469
计数器模式的 FM 350-1, 296
快速模式的 1Count24V, 441
快速模式的 1Count5V, 507
快速模式下的 1SSI, 3230
用于位置反馈的 1Count24V, 433
用于位置反馈的 1Count5V, 500

反向, 3278, 3383
反向凸轮, 1747, 1756

方

方向输出和行进方向
关系, 2810

仿

仿真
Easy Motion Control, 3591

非

非回跳开关, 3380

分

分辨率, 600, 684, 3307, 3414
取值范围, 3308, 3414
值范围, 601, 685

分配
FM 355-2 的诊断数据记录 DS1, 1203
诊断数据记录 DS0, 1202

负

负向关断差程, 3292, 3398
负向切换差程, 3290, 3397
负载齿轮, 1702

附

附加扭矩设定值, 1717
附加主值, 2180

变量, 2181

高

高速输出, 1330

跟

跟随误差监控, 2896
跟随误差监视, 1775, 1776, 1779
跟踪

Easy Motion Control, 3591
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更

更改
机器数据, 3247, 3346
增量维度表, 3249, 3348

更改凸轮沿, 567, 651
步骤, 568, 651
定义, 567, 651
取消, 569, 653
通道 DB 中使用的数据, 568, 652
要求, 567, 651
影响, 568, 652

更新时间, 53, 230

工

工具零点, 2316, 2320, 2323
工具区域, 2499
工具坐标系, 2320, 2323
工艺报警

工艺报警列表, 2719
基本知识, 2714

工艺对象, 1506
CONT_C, 903
CONT_S, 907
DQ4_CAM, 520
High_Speed_Counter, 88
PID_3Step, 820
PID_Compact, 781
PID_CP, 932
PID_ES, 983
PID_Temp, 858
SSI_Absolute_Encoder, 116
TCONT_CP, 909
TCONT_S, 929
测量输入, 1939, 1982, 1992
定位轴, 1534, 1535, 1622, 1630, 1812, 1817, 
1819
输出凸轮, 1939, 1954, 1985, 1994
数据类型, 1597, 2972
速度轴, 1534, 1535, 1807, 1810, 1812
同步轴, 1534, 1535, 1625, 1817, 1819, 2027, 
2034, 2198, 2205, 2206
凸轮, 2030, 2034, 2090, 2124, 2139
凸轮轨道, 1998
凸轮轨迹, 1939, 1969, 1988, 1996
外部编码器, 1534, 1535, 1628, 1630, 1820, 
1822
引导轴代理, 2033, 2034, 2223, 2226

运动系统, 2303, 2305
转数轴, 1620, 1630

工艺对象轴
ErrorBits 变量, 3160
MotionStatus 变量, 3155
StatusBits 变量, 3156
变量 config., 3149

工艺模块
PWM, 1328
参数分配, 142
对 CPU STOP 模式的响应, 1328
反馈接口, 206
基本参数, 142
控制接口, 203
输入延迟, 1335, 1338
输入延时, 1331
通道组态, 1327
项目树, 140
性能特点, 13, 16, 1343
应用, 71
应用情况, 19, 86
硬件配置, 140, 1326, 1467, 1479, 1486
硬件组态, 1492
在线和诊断, 202, 218, 1341, 1479, 1486, 1491

工艺数据块
定位轴工艺对象的变量, 1845
分析, 1586
更改与重启相关的数据, 1589
工艺对象测量输入的变量, 2000
工艺对象外部编码器的变量, 1900
基本知识, 1507, 1585
评估 StatusWord、ErrorWord 和 
WarningWord, 1588
输出凸轮工艺对象的变量, 2008
速度轴工艺对象的变量, 1823
同步轴工艺对象的变量, 2227
凸轮工艺对象的变量, 2287
凸轮轨迹工艺对象的变量, 2016
引导轴代理工艺对象的变量, 2296
运动系统工艺对象的变量, 2647

工作空间区域, 2498
工作模式, 1480, 1493

参考点逼近, 3260, 3359
单次计数, 225
点动, 3257, 3356
计量, 241
连续计数, 224
频率测量, 235
数字量输出, 1329, 1333, 1340
数字量输入, 1336
旋转速度测量, 236
循环计数, 226
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增量逼近, 3267, 3366
周期测量, 238

功

功能
撤消设置过程值, 560, 644
更改凸轮沿, 567, 651
即时设置过程值, 560, 644
零点偏移, 563, 647
设置参考点, 566, 649
设置过程值, 560, 644

固

固定挡块, 1766

故

故障反应
Easy Motion Control, 3592

关

关闭
点动, 3259, 3358
增量逼近, 3272, 3372

关断差程, 3234, 3291, 3397
关断点, 3234

轨

轨迹
轨迹结果, 539
轨迹输出控制, 606, 690
计数器凸轮轨迹, 607, 691
计数器凸轮轨迹的计数值上限, 607, 691
启用, 540
设置轨迹信号, 540
特殊轨迹, 607, 691
外部启用, 540
制动凸轮轨迹, 607, 691

滚

滚动拾取器
2D, 2353
2D（带定位功能）, 2356
3D（带定位功能，立式）, 2363

3D（带定位功能，水平）, 2367
3D（立式）, 2359

过

过程映像分区
PIP, 1323
PIP1, 1321

过程映像分区“OB 伺服 PIP”, 1579
过零点, 262, 352
过载范围, 3571, 3572

行

行进范围, 2463
行进指令的启动

Easy Motion Control, 3625

互

互连, 2331
互连概述, 2191

组态, 2192
互连运动系统轴, 2331

换

换向开关, 3261, 3360

回

回零, 1766
回零标记, 1746
回原点

回原点模式, 2831

机

机床坐标系, 2316
机器数据, 3246, 3345

读取, 554
启用, 552
驱动器, 3285, 3391
使能输入, 608, 692
通道 DB 中的数据, 3248, 3347
写入, 552
写入，激活，更改，读取, 3247, 3346

机械轴耦合, 2332
耦合系数, 2332
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机械装置
定位轴/同步轴, 1684
外部编码器, 1690
转数轴, 1684

积

积分时间, 230

基

基本参数
High_Speed_Counter, 92
SSI_Absolute_Encoder, 120
工艺模块, 142

基于时间的凸轮, 537, 538
功能的影响, 560, 643
激活, 560, 643
切换特性, 560, 643

基于位置的凸轮, 537, 538

即

即时测量, 3579
即时设置过程值, 560, 644

顺序, 561, 645
通道 DB 中的数据, 561, 645
要求, 561, 644

即时设置实际值, 3373
顺序, 3374
通道 DB 中的数据, 3374
要求, 3373

急

急停减速度, 1713
急停开关

Easy Motion Control, 3633

计

计量, 241, (Time-based IO 应用示例)
计数

比较值, 105, 167, 193
单次, 225
连续, 224
周期性, 226

计数范围, 262, 352
计数功能, 22, 72, 73, 77
计数器凸轮轨迹, 541

计数器限值, 22, 25, 77, 216
计数上限, 257, 322, 397, 464
计数限值, 72, 73, 99, 160, 188

加

加加速度限值, 1709
功能, 2830

监

监视
目标范围, 3251, 3350
停止速度, 3251, 3350

监视 5 V 编码器信号, 249
监视功能, 3251, 3350

点动, 3259, 3358
监视时间, 3251, 3252, 3294, 3350, 3351, 3400

将

将运动机构设置为仿真模式, 2574

铰

铰接臂
2D, 2383
2D（带定位功能）, 2387
3D, 2391
3D（带定位功能）, 2398
带中央机械手的 6 轴铰接臂, 2405

接

接通/关断延时模式, 1401
反馈接口, 1414
关断延时, 1405
接通延时, 1405
控制接口, 1411
重新触发关断延时, 1404
重新触发接通延时, 1404
小脉冲持续时间, 1403

接头, 2335
反转方向, 2335
接头行进范围, 2336

接头行进范围, 2336
接头坐标系, 2316
接线测试

Easy Motion Control, 3634
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结

结束, 3255, 3354
定位操作, 3250, 3349

紧

紧凑型 CPU
性能特点, 13, 16, 1343

紧凑型 CPU S7-1500, (工艺模块)

精

精度, 1313
计算 TIO_Time, 1319

具

具有增量维度编号 252 的增量逼近
顺序, 3367

距

距离测量
Easy Motion Control, 3636

绝

绝对编码器, 24, 546, 3237
编码器每转增量, 3307, 3413
单稳态触发器时间, 551, 3240
监听, 550
脉冲评估, 550, 3239
响应时间, 551, 3240
消息帧时间, 3240
帧运行时间, 551

绝对编码器调整, 591, 675, 1743, 1767, 3300, 3406
确定, 591, 675, 3301, 3407
示例, 592, 676, 3302, 3408
以机械方式调整, 592, 676, 3302, 3408

绝对定位
Easy Motion Control, 3591

绝对实际值, 1660

可

可预测性, 1313

控

控制接口, 203
1STEP 5V, 3555
2PULSE（短）, 1298
2PULSE（长）, 1299
FM 351, 3317
FM 352, 620
FM 451, 3423
FM 452, 704
标准模式下的 1SSI, 3221, 3222
测量模式的 1Count24V, 419
测量模式的 1Count5V, 484
测量模式的 FM 350-1, 300
计数模式的 1Count24V, 399
计数模式的 1Count5V, 466
计数器模式的 FM 350-1, 292
用于位置反馈的 1Count24V, 432
用于位置反馈的 1Count5V, 499

控制模式 1, 3286, 3392
控制模式 2, 3287, 3393
控制模式 3, 3288, 3394
控制模式 4, 3289, 3395
控制作业, 3566

跨

跨 PLC 同步操作, 2182
变量, 2196
递归互连, 2185
互连概述, 2191, 2192
互连可能性, 2183
级联, 2184
路径, 2194
容差时间, 2191
时间响应, 2184
通信, 2186
延迟时间, 2184
延时时间, 2195

快

快速凸轮参数更改
步骤, 569, 653
定义, 569, 653
取消, 571, 655
数据检查, 571, 654
通道 DB 中使用的数据, 570, 653
要求, 569, 653
影响, 571, 654
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扩

扩展运动控制资源, 1510, 2307

类

类型
参考点逼近, 3264, 3363

连

连接行进范围
取决于作业的监视, 2337

连接位置空间, 2464
连续计数, 224

零

零点偏移, 3375
ZOFF_EN, 563, 647
定义, 563, 647
对线性轴, 564, 647
对旋转轴, 565, 648
取消, 565, 649, 3378
顺序, 563, 647, 3376
通道 DB 中的数据, 3376
通道 DB 中使用的数据, 564, 647
要求, 3376
影响, 3376

零位标记, 1746

漏

漏型输出, 95, 157, 185

路

路径
显示, 2194

滤

滤波频率, 95, 157, 185

脉

脉冲串模式, 1386
接通延时, 1389
控制接口, 1396
脉冲数, 1387
占空比, 1387
周期持续时间, 1388

脉冲接口
原理, 2809

脉冲宽度, 287, 362
默认设置, 287, 362
取值范围, 287, 362

脉冲宽度调制 PWM 模式, 1359
等时同步模式, 1384
反馈接口, 1382
接通延时, 1362
控制接口, 1378
占空比, 1361
周期持续时间, 1361
小脉冲持续时间, 1370

脉冲输出（单脉冲）模式, 1345
反馈接口, 1357, 1399
接通延时, 1348
控制接口, 1355
脉冲持续时间, 1347

门

门
内部, 243
软件, 243
硬件, 243

门功能
取消, 246
中断, 246

门控制, 23, 27, 53, 77, 78, 100, 162, 190
在等时模式下, 247

门停止功能, 244

命

命令表工艺对象
变量 command[1...32], 3074, 3192
变量 Config.Command.Command[1...32], 3191
常规组态, 2926
工具, 2923
基本参数, 2926
快捷菜单命令, 2930
扩展参数, 2940
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命令表组态, 2927
添加新对象, 2924
用途, 2923
组态步代码, 2930
组态持续时间, 2929
组态窗口图标, 2925
组态激活警告, 2927
组态命令类型, 2928
组态使用轴参数, 2927
组态速度, 2929
组态位置/行进路径, 2928
组态下一步, 2930

模

模拟速度, 596, 680
模式, (PIP_Mode)

选择程序编辑模型, 1317
模数, 1636

默

默认设置, 1322
诊断中断, 1200

目

目标, 3234
目标逼近, 3251, 3350
目标范围, 3234, 3292, 3399

监视, 3251, 3350

内

内部错误, 1146, 1199, 1233
内部门, 243

扭

扭矩设定值, 1717
扭矩限值, 1717

频

频率测量, 53, 235
频率输出模式, 1416

反馈接口, 1427
接通延时, 1418

控制接口, 1424
频率, 1418

其

其它编码器实际值, 3580

奇

奇点, 2467

启

启动器, 546, 550
启用

机器数据, 552, 3247, 3346
硬件中断, 63, 83
诊断中断, 63, 1200

启用诊断中断, 1481, 1488

起

起始位置, 1747
起始值, 23, 77, 99, 161, 188, 216

前

前置时间, 543

切

切换差程, 3234, 3289, 3396
切换点, 3234
切换范围, 3234
切换特性

基于时间的凸轮, 560, 643

区

区域
法兰区域, 2500
工具区域, 2499
工作空间区域, 2498
区域几何结构, 2500
运动系统区域, 2498

区域几何结构, 2500
区域监视, 2494

超出区域, 2504
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驱

驱动器
关断差程, 3291, 3397
机器数据, 3285, 3391
监视时间, 3294, 3400
控制模式 1, 3286, 3392
控制模式 2, 3287, 3393
控制模式 3, 3288, 3394
控制模式 4, 3289, 3395
目标范围, 3292, 3399
切换差程, 3289, 3396
停止范围, 3294, 3401
停止速度, 3295, 3401

驱动器兼容性列表, 1642
驱动器类型, 3568, 3569, 3575

取

取消, 3256, 3355
参考点逼近, 3264, 3363
点动, 3259, 3358
零点偏移, 3378
增量逼近, 3272, 3373

取消功能
撤消设置过程值, 562, 646

取消门功能, 246
取消设置实际值, 3274, 3375

通道 DB 中的数据, 3375

确

确定性, (可预测性)
确定坐标

零点偏移, 563, 647

容

容差时间, 2191

软

软件控制器
组态, 748

软件门, 23, 27, 77, 79, 243
打开和关闭, 245

软件限位开关, 587, 671, 3297, 3403
软停止错误

Easy Motion Control, 3642

软限位开关, 1728, 1737, 1738

三

三脚架
3D, 2452
3D（带定位功能）, 2456

删

删除剩余距离, 3273, 3373

上

上限, 285, 417, 482

设

设备状态故障, 3576
设置参考点, 566, 649, 3275, 3378

步骤, 566, 650
定义, 566, 649
绝对编码器的特性, 567, 651
顺序, 3275, 3378
通道 DB 中的数据, 3275, 3378
通道 DB 中使用的数据, 566, 650
同步, 3275, 3378
要求, 566, 650, 3275, 3378
影响, 566, 650, 3276, 3379

设置过程值, 560, 644
顺序, 561, 645
通道 DB 中的数据, 561, 645
要求, 561, 644
影响, 562, 645

设置计数器, 269, 357
通过零标记, 272, 360
通过数字量输入 1I2, 358
通过数字量输入 I2, 270
通过外部信号, 270, 358

设置实际值, 3273, 3373
顺序, 3273, 3374
通道 DB 中的数据, 3274, 3374
要求, 3273, 3373
影响, 3274, 3374

设置位置设定值, 1743

剩

剩余距离, 3272, 3372
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时

时间特性
Time-based IO, 1312
标准技术, 1312

时钟减速比, 1317

实

实际值
Easy Motion Control, 3630

实际值更改, 560, 643

使

使能输入, 3261, 3279, 3360, 3385
不评估, 3279, 3386
参数 DB 中的数据, 3386
评估, 3279, 3385
通道 DB 中的数据, 3280, 3386

使用步进编码器类型的步进驱动器（PULSE REFEED 操
作）, 3572

世

世界坐标系, 2318

输

输出参数
DQ4_CAM, 530

输出凸轮
变量, 2008
功能, 1939
基本知识, 1954
诊断, 1994
组态, 1985

输入
消息帧类型, 3576

输入滤波器, 269, 356
输入延迟

工艺模块, 1335, 1338
输入延时

工艺模块, 1331

术

术语定义, 2315

数

数据错误, 312, 375
数据更新, (PIP_Mode)
数据检查, 571, 654

通过模块, 571, 654
数据类型

DB_ANY, 1597, 1599
数字量输出

比较值, 42, 105, 126, 167, 177, 193, 199
测量模式下的特性, 286
高速输出, 1330
工作模式, 1329, 1333, 1340
功能, 105, 126, 167, 177, 193, 199
计数模式下的特性, 275, 363
启用, 276, 286, 364
置位和复位, 276

数字量输出的特性
边界条件, 367
不比较, 278, 365
达到向上/向下计数脉冲宽度的比较值时激活, 279, 
366
达到向上计数脉冲宽度的比较值时激活, 279, 366
达到向下计数脉冲宽度的比较值时激活, 280, 366
基本条件, 282
计数器值 <= 比较值时启用, 278, 365
计数器值 >= 比较值时启用, 278, 365
默认设置, 277, 328
在比较值处切换, 280
在测量模式下, 286
在等时模式下, 277
在计数模式下, 275, 363

数字量输出模块
性能特点, 1343

数字量输入
工作模式, 1336
功能, 100, 124, 162, 175, 190, 198
输入滤波器, 269, 356
组态, 1337

数字量输入/数字量输出模块
性能特点, 18

数字量输入模块
性能特点, 13, 16
应用, 76
硬件配置, 212

双

双重评估, 252
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顺

顺序
点动, 3258, 3357
读取编码器数据, 3281, 3387
读取位置数据, 3280, 3386
即时设置实际值, 3374
具有增量维度编号 252 的增量逼近, 3367
零点偏移, 3376
设置参考点, 3275, 3378
设置实际值, 3273, 3374
循环运行, 3277, 3383
沿检测, 3380
用于定位的核对信号, 3281, 3388
增量编号 1-100 的增量逼近, 3267, 3367
增量编号 254 的增量逼近, 3268, 3368
增量编号 255 的增量逼近, 3269, 3369
长度测量, 3380
诊断的核对信号, 3282, 3388

丝

丝杠螺距, 1702

四

四重评估, 252

伺

伺服 OB, 1576, 1580, 2825, 2827
伺服电机, 2803
伺服驱动器类型, 3568

速

速度测量, 53
Easy Motion Control, 3635

速度超驰
Easy Motion Control, 3591

速度曲线, 1709
速度同步操作, 2081

变量, 2087
传动比, 2082

速度预控制, 1785
速度轴

变量, 1823
删除, 1535
相加, 1534

移动, 1535
诊断, 1807, 1810, 1812

缩

缩减比例, 1576

锁

锁存, 258
锁存/重新触发, 260

特

特殊轨迹, 540

替

替换值, 277, 331

添

添加分隔符行 (Add separator line), 2931
添加空行 (Add empty line), 2931

调

调试
DQ4_CAM, 533
High_Speed_Counter, 113
SSI_Absolute_Encoder, 136

调用顺序, 1324
调整

动态, 543

停

停止
Easy Motion Control, 3591

停止范围, 3234, 3294, 3401
停止速度, 3295, 3401

监视, 3251, 3350
停止信号, 1775, 2897
停止延迟, 3576
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通

通道 DB 中的核对信号
定位操作结束, 3257, 3356

通道 DB 中的数据
编码器数据, 3281, 3387
参考点逼近, 3263, 3362
点动, 3258, 3357
机器数据, 3248, 3347
即时设置实际值, 3374
零点偏移, 3376
取消设置实际值, 3275, 3375
设置参考点, 3275, 3378
设置实际值, 3274, 3374
使能输入, 3280, 3386
位置数据, 3280, 3387
循环运行, 3277, 3383
沿检测, 3381
用于定位的核对信号, 3281, 3388
增量逼近, 3271, 3273, 3371, 3373
增量维度表, 3249, 3348
长度测量, 3381
诊断的核对信号, 3282, 3389

通道设置
FM 350-2, 318

通道组态, 1468, 1480
工艺模块, 1327

同

同步, 24, 35, 100, 162, 190
Easy Motion Control, 3590
参考点逼近, 3260, 3359
丢失, 565, 649, 3377
设置参考点, 3275, 3378
通过数字量输入, 38
信号 N 出现时, 40, 100, 162, 190

同步操作, 2038, 2046, 2050, 2081, 2088
阶段, 2026

同步点对点运动, 2553
同步轴

变量, 2227
功能, 2034
基本知识, 1625, 2027
删除, 1535
相加, 1534
延迟时间, 2184
移动, 1535
诊断, 1817, 1819, 2198, 2205, 2206

凸

凸轮, 2030, 2090
变量, 2287
插补, 2139
导入/导出, 2124
动态调整, 615, 699
反向, 543
功能, 2034
轨迹编号, 610, 694
基本知识, 2030
基于时间的凸轮的凸轮结束点, 612, 696
基于时间的凸轮的凸轮起始点, 612, 696
基于位置的凸轮的凸轮结束点, 611, 695
基于位置的凸轮的凸轮起始点, 611, 695
激活时间, 612, 696
前置时间, 613, 697
切换特性, 616, 700
凸轮“有效”, 610, 694
凸轮类型, 611, 695
凸轮数, 609, 693
凸轮数据, 609, 693
硬件中断, 617, 701
有效方向, 616, 700
组态, 2090, 2098, 2124

凸轮编辑器, 2090, 2098, 2124
凸轮参数

DQ4_CAM, 529
凸轮传动, 2088

变量, 2176
凸轮轨道

诊断, 1998
凸轮轨迹, 539

变量, 2016
功能, 1939
基本知识, 1969
诊断, 1996
组态, 1988

凸轮控制器, (Time-based IO 应用示例)
凸轮输出模块

应用情况, 511
凸轮数据

读取, 555
写入, 555

凸轮周期时间, 609, 693

图

图标
用于值的比较, 758
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外

外部编码器
变量, 1900
功能, 1630
基本知识, 1628
删除, 1535
相加, 1534
延迟时间, 2184
移动, 1535
诊断, 1820, 1822

外部错误, 1146, 1199, 1233

位

位置
诊断, 2608

位置监视, 1775, 1779
位置控制, 1781, 1783, 1785, 1790, 2898
位置数据, 3280, 3386

读取时的过程, 3280, 3386
通道 DB 中的数据, 3280, 3387

位置限值, 1728, 1729, 1732, 1737, 1739

系

系统环境, 1314, 1350, 1373, 1392, 1407, 1420, 
1434

下

下限, 285, 417, 482

限

限位开关, 1728, 1729, 1732, 1737
限值监视, 232

线

线性运动, 2533
线性轴, 1634

Easy Motion Control, 3587

相

相对定位
Easy Motion Control, 3591

响

响应时间, 1313
定义的响应时间, (Time-based IO 应用示例)
小响应时间, 1313

消

消息帧结构, 3577
消息帧类型

输入, 3576

校

校准, 2617
对象坐标系, 2621, (校准方法)
工作空间区域, 2640, (区域属性), (校准方法)

校准方法, (半径), (表面线条), (单点), (两点), (平面), (三
点), (移动并绕 y 轴旋转), (移动并绕 z 轴旋转), (移动并
旋转), (圆形平面), (直径), (转角点)

斜

斜降抖动, 1364
斜升抖动, 1364

写

写入
机器数据, 552, 3247, 3346
凸轮数据, 555
增量维度表, 3249, 3348

信

信号 N, 95, 157, 185
信号类型, 93, 155, 173, 183, 196, 1480, 1487
信号评估, 94, 156, 184, 251

修

修正距离, 543

虚

虚拟目标, 3278, 3383
位置, 3278, 3384
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旋

旋转方向信号, 3568
旋转速度测量, 236
旋转约定, 2490, 2492
旋转轴, 1634

Easy Motion Control, 3588
旋转轴终点, 3298, 3404

选

选择门控制, 225, 226, 227, 235, 237, 238, 241

循

循环计数, 226
循环运行, 3276, 3382

顺序, 3277, 3383
通道 DB 中的数据, 3277, 3383
要求, 3277, 3382

延

延迟时间, 1318

沿

沿检测, 3379
参数 DB 中的数据, 3381
错误, 3382
顺序, 3380
通道 DB 中的数据, 3381
要求, 3380

要

要求
编码器数据, 3280, 3387
参考点逼近, 3261, 3360
点动, 3257, 3356
即时设置实际值, 3373
零点偏移, 3376
设置参考点, 3275, 3378
设置实际值, 3273, 3373
循环运行, 3277, 3382
沿检测, 3380
增量逼近, 3267, 3366
长度测量, 3380

引

引导轴代理
变量, 2296
功能, 2034
基本知识, 2033
延迟时间, 2184
诊断, 2223, 2226

影

影响
参考点逼近, 3264, 3363
零点偏移, 3376
设置参考点, 3276, 3379
设置实际值, 3274, 3374

应

应用领域, 3566
应用周期, 1318, 1323, 2307

硬

硬和软限位开关
功能, 2829

硬件接口
DQ4_CAM, 525

硬件门, 23, 28, 77, 79, 100, 162, 190, 243
通过电平触发打开和关闭, 245
通过跳沿触发打开和关闭, 246

硬件要求, 1314
硬件中断, 63, 83, 289, 332, 367

丢失, 151
启用, 153, 289, 332, 367, 618, 702

硬停止错误
Easy Motion Control, 3646

硬限位开关, 1728, 1729, 1732
硬限位开关处进行反向, 1747, 1756

用

用户变换, 2475, 2477
示例, 2482

用户程序, (Synchronous Cycle)
错误评估, 626, 712, 3324, 3431

用户自定义运动系统, 2461
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用于定位的核对信号, 3281, 3387
顺序, 3281, 3388
通道 DB 中的数据, 3281, 3388

优

优化, 2949
优化位置控制器, 1801, 2949

圆

圆周运动, 2540
圆柱形自动机械

3D, 2441
3D（带定位功能）, 2446

源

源型输出, 95, 157, 185

允

允许的设备状态故障, 3576

运

运动机构, 2315
复制, 2325
连接位置空间, 2464
奇点, 2467
删除, 2326
用户变换, 2475, 2477
诊断, 2607

运动机构变换, 2462, 2463
运动机构的运动

运动变换动态参数, 2528
运动控制 CPU S7-1200

准则, 2833
运动控制 S7-1200

PROFIdrive, 2814
报文, 2814
驱动器和编码器连接, 2814

运动控制 S7-1200 的硬件配置, 2803
运动控制指令中的错误, 2714, 2784
运动控制资源, 1509, 2307
运动跳转

大精磨距离, 2523
运动系统

变量, 2647
点对点运动, 2553

动态, 2517
动态调整, 2520
动态限值, 2517
功能, 2305
线性运动, 2533
相加, 2325
圆周运动, 2540
运动, 2506
坐标系, 2318

运动系统的运动, 2506
继续, 2516
剩余距离, 2512
停止, 2516
中断, 2516
状态, 2512

运动系统轨迹, 2609
采样, 2610
触发器, 2610
记录, 2613
信号, 2611
组态, 2610, 2611, (轨迹)

运动系统类型, 2327
2D 笛卡尔门户, 2339
2D 笛卡尔门户（带定位功能）, 2341
2D 铰接臂, 2383
2D 铰接臂（带定位功能）, 2387
2D 增量拾取器, 2421
2D 增量拾取器（带定位功能）, 2424
3D 笛卡尔门户, 2343
3D 笛卡尔门户（带定位功能）, 2346, 2349
3D 铰接臂, 2391
3D 铰接臂（带定位功能）, 2398
3D 三脚架, 2452
3D 三脚架（带定位功能）, 2456
3D 圆柱形自动机械, 2441
3D 圆柱形自动机械（带定位功能）, 2446
3D 增量拾取器, 2427
3D 增量拾取器（带定位功能）, 2431, 2435
SCARA 3D（带定位功能）, 2376
带定位功能的 SCARA 2D, 2372
带中央机械手的 6 轴铰接臂, 2405
滚动拾取器 2D, 2353
滚动拾取器 2D（带定位功能）, 2356
滚动拾取器 3D（带定位功能，立式）, 2363
滚动拾取器 3D（带定位功能，水平）, 2367
滚动拾取器 3D（立式）, 2359
用户定义型, 2461

运动系统区域, 2498
运动系统原点, 2315
运动系统轴, 2315
运动系统坐标系, 2319
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再

再现性, 1311

增

增量, 3312, 3418
增量逼近, 3267, 3366

参数 DB 中的数据, 3271, 3371
关闭, 3272, 3372
绝对, 3267, 3366
取消, 3272, 3373
通道 DB 中的数据, 3271, 3273, 3371, 3373
相对, 3267, 3366
要求, 3267, 3366
增量编号 1-100：, 3267, 3367
增量编号 254, 3268, 3368
增量编号 255, 3269, 3369
增量维度编号 252, 3367

增量编号 1-100, 3267, 3367
增量编号 254, 3268, 3368
增量编号 254 的增量逼近

顺序, 3268, 3368
增量编号 255, 3269, 3369
增量编号 255 的增量逼近

顺序, 3269, 3369
增量编码器, 546, 3236

编码器每转增量, 3306, 3413
脉冲, 548, 3238
响应时间, 549, 3239
信号形式, 3238
信号形状, 548
增量, 548, 3238

增量编码器丢失脉冲, 3312, 3418
增量拾取器

2D, 2421
2D（带定位功能）, 2424
3D, 2427
3D（带定位功能）, 2431, 2435

增量式编码器调整, 1743, 1769
增量式实际值, 1660
增量维度编号 1 到 100, 3313, 3419
增量维度编号 252, 3367, 3420
增量维度编号 254, 3314, 3421
增量维度编号 255, 3315, 3421
增量维度表, 3248, 3347

读取, 3249, 3348
更改, 3249, 3348
通道 DB 中的数据, 3249, 3348
写入, 3249, 3348

增益（Kv 因子）, 1786

长

长度测量, 3379, (Time-based IO 应用示例)
错误, 3382
顺序, 3380
通道 DB 中的数据, 3381
沿距, 3382
要求, 3380

针

针脚分配
FM 350-1 的前连接器, 252

帧

帧错误, 603, 687, 3312, 3418

诊

诊断, 2598
DQ4_CAM, 534
Easy Motion Control, 3592, 3640
High_Speed_Counter, 114
S7-1500 运动控制, 2714, 2784
SIMATIC Drive Controller, 220
SSI_Absolute_Encoder, 137
错误, 2600
工艺模块, 202, 218, 1341, 1479, 1486, 1491
警告, 2601
区域状态, 2602
位置, 2608
运动和工具, 2603
运动系统状态, 2599
运动状态, 2601
诊断中断, 3325, 3432
状态和错误位, 2599

诊断 DB
结构, 3326, 3433
数据, 627, 713, 3326, 3433
组态, 627, 713

诊断的核对信号, 3282, 3388
顺序, 3282, 3388
通道 DB 中的数据, 3282, 3389

诊断记录 DS1
分配, 1151, 1203, 1238

诊断事件, 627, 713, 3325, 3432
诊断数据记录, 1148, 1200, 1201, 1235
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诊断数据记录 DS0
分配, 1150, 1202, 1237

诊断文本, 1149, 1201, 1236
诊断中断, 63, 308, 336, 371, 624, 710, 3322, 3429

OB 82, 1148, 1200, 1235
触发, 1147, 1199, 1200, 1234
定义, 1147, 1200
默认设置, 1148, 1200, 1235
启用, 144, 1148, 1200, 1235, 1329
如果发生错误, 1234
什么是诊断中断？, 1200, 1234
诊断, 3325, 3432

正

正向关断差程, 3292, 3398
正向切换差程, 3290, 3397
正在对同步操作进行仿真, 2178

变量, 2180

执

执行器, 1508

直

直接回零, 1765
直接回原点, 1743
直接控制数字量输出, 1445
直接数据交换

设置, 2186
直流电机的 PWM 模式, 1429

等时同步模式, 1442
反馈接口, 1440
接通延时, 1433
控制接口, 1438
占空比, 1431
周期持续时间, 1432

值

值
比较, 758

制

制动凸轮轨迹, 541

滞

滞后, 24, 25, 59, 61, 109, 130, 170, 181, 195, 201, 
288, 325, 594, 678

基于时间的凸轮, 595, 679
基于位置的凸轮, 594, 678

滞后范围, 542

重

重新初始化工艺对象, 1616, 2971
重新触发参考点, 589, 673
重新启动工艺对象, 1616, 2971

周

周期
分辨率, 263, 415, 480

周期测量, 53, 238
周期分辨率, 263, 415, 480
周期时间, 1312

轴

轴
边沿至边沿的 小距离, 597, 681
参考点逼近的类型, 3299, 3405
参考点逼近的起始速度, 3304, 3410
参考点坐标, 590, 674, 3300, 3406
绝对编码器调整, 591, 675, 3300, 3406
模拟速度, 596, 680
软件限位开关, 587, 671, 3297, 3403
旋转轴终点, 3298, 3404
滞后, 594, 678
轴类型, 587, 671, 3296, 3402
小沿距, 3410

轴 DB
功能, 3628

轴不移动
Easy Motion Control, 3637

轴和命令表工艺对象
ErrorID 和 ErrorInfo 列表, 2994, 3100

轴控制面板, 1795, 1796
轴类型, 587, 671, 1633, 3296, 3402
轴数据块

保存, 3629
装载, 3629

轴在无行进命令时移动
Easy Motion Control, 3638
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主

主动回原点, 1743, 1752, 1754
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主计数方向, 227, 263, 323, 392, 457
主控制, 1795
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转
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转数轴

功能, 1630
基本知识, 1620

装

装载
轴数据块, 3629

装载值, 242, 243, 269, 357
直接, 243
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状

状态标记错误, 1485, 1491

自

自由度, 2316

组

组错误 LED, 1146, 1199
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FM 351, 3321
FM 352, 623
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组态, (系统环境)
标准组态, 1320
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1433
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大频率, 3570
小脉冲宽度, 269, 356
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作

作业
即时设置实际值, 3373
零点偏移, 3375
取消设置实际值, 3274, 3375
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法律资讯
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显示可访问的设备 1
可访问设备是指所有连接到 PG/PC 接口上的已经开启的设备。也可显示那些使用当前安装的

产品仅允许进行有限组态或根本无法组态的设备。

要提升具有多个网络设备的大型网络的显示速度，所显示的 PROFINET 设备名称与实际的 
PROFINET 设备名称稍有不同。借助 Punycode 方法（符合 RFC 3492）将 PROFINET 设备名

称中特定于 Unicode 的字符转换成 ASCII 兼容性字符。

在项目树中显示可访问设备   
要显示 PG/PC 单个接口上的可访问设备，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 单击接口左侧的箭头，在接口下方排列显示所有对象。

3. 双击接口下方的“更新可访问的设备”(Update accessible devices)。
可以在状态栏中查看搜索的进度。如果在搜索完成之前已找到所需的设备，则可取消搜索操
作。为此，可单击进度栏右侧的十字符号。
搜索到的网络站将显示在该接口下方。

4. 可选：在项目树中选择接口。在详细视图中打开总览窗口，显示相关设备的更多信息。例如，
设备类型、MAC 地址或已组态的设备名称。
在具有多个设备的网络中使用总览窗口显示设备的详细信息需要花费一定的时间，因为每个
设备都必须提交详细信息。

在表格中显示可访问设备

要在项目树外易于查看的表格中显示可访问的设备，请按以下步骤操作：

1. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“可访问的设备”(Accessible devices) 命令。
将显示“可访问的设备”(Accessible devices) 对话框。

2. 从“PG/PC 接口类型”(Type of the PG/PC interface) 下拉列表中选择接口类型。

3. 从“PG/PC 接口”(PG/PC interface) 下拉列表中选择 PG/PC 的所需接口。

4. 单击“开始搜索”(Start Search) 按钮。
将在表格中显示 PG/PC 选定接口上的可访问设备。在图形中，PG/PC 与网络之间的连接线为
闭环，且显示为绿色。如果接口上没有可访问的设备，连线将显示为虚线。

5. 要转到项目树中的某个设备，请从可访问的设备列表中选择该设备并单击“显示”(Show) 按钮。
在项目树中，所选择的设备将突出高亮显示。

使用在线与诊断功能
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在项目树中显示设备的附加信息

要在项目树中显示有关各个可访问设备的附加信息，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中单击某个可访问设备左侧的箭头。
将显示已知设备的所有在线可用数据，例如块和系统数据。如果在设备的快捷菜单中包含其
它编辑选项，则该设备将以黑色文本显示。如果对象的背景色为灰色，则只能进行读取访问

（如，块）。 

在详细视图中显示设备的更多信息

要在总览窗口的详细视图中显示设备的更多信息，请按以下步骤操作：

1. 在网络节点处的“在线访问”(Online access) 文件夹中，双击条目“更新可访问的设备”(Update 
accessible devices)。
网络中所有可访问的设备将列在该接口的下方。

2. 双击条目“显示更多信息”(Display more information)。
将在总览窗口的详细视图中显示更多信息。

参见

在线更改设备组态 (页 11)
在线连接数据设置默认 (页 16)

显示可访问的设备

使用在线与诊断功能
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在线更改设备组态 2
可以为一些设备设置参数：建议先简单进行设置硬件然后直接在线连接。 这样就无需创建

项目或使脱机数据进行参数设置。 可以非常快速便捷地更改设备组态。 而无需编译硬件配

置或执行下载。 根据设备的不同，所有更改可能会立即生效，或确认后才会写入设备中。

要求

• 该设备必须支持在线参数分配。 有关指定设备是否支持参数的在线分配功能，请参见设

备手册。

• 该设备必须连接到 PG/PC 并且位于可访问设备列表中。

步骤  
要在线更改设备组态，请执行如下操作：

1. 在连接设备的接口上显示可访问设备。 想要学习如何显示可访问设备，请参看“显示可访问
设备 (页 9)”。

2. 扩展设备，显示低层级元素。

3. 双击“设置设备参数”(Parametrize device) 项。
这样将在工作区中打开设备的组态页面。

4. 进行所有所需设置。
对于某些设备，这些新设置将立即生效。

5.（可选）根据设备： 单击“上传到设备”(Upload to device) 按钮。
将这些设置传送到设备。

使用在线与诊断功能
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在线更改设备组态
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为设备建立网络连接 3
3.1 有关在线模式的常规信息

在线模式

在线模式下，PG/PC 和一个或多个设备之间会建立在线连接。   
要执行下列任务，PG/PC 和设备之间需要建立在线连接：

• 测试用户程序

• 显示和切换 CPU 的工作模式

• 显示和设置 CPU 的日期和日时钟

• 显示模块信息

• 比较块

• 硬件诊断

在建立在线连接之前，必须物理或远程连接 PG/PC 和设备。作为备选方案，某些设备支持仿

真模式。在这种情况下，可以通过 PLCSIM 虚拟接口仿真与设备的连接。

建立连接之后，即可使用“在线和诊断”(Online and Diagnostics) 视图或“在线工具”(Online 
tools) 任务卡访问设备上的数据。在项目树中设备右边的图标将指示该设备当前的在线状态。

在相关的工具提示中可找到各个状态图标的含义。   

说明

某些在线功能取决于安装软件的功能范围或者项目是否已打开。

PG/PC 待机或休眠     
在线连接时，如果将 PG/PC 转为待机或休眠模式，那么将终止所有的在线连接。将 PG/ PC 从
休眠状态唤醒之后，不会自动重新建立在线连接。

请注意：突然终止在线连接可能会导致数据丢失，所连接的设备也可能会中断程序执行。

使用在线与诊断功能
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执行 LED 闪烁测试

在很多在线对话框中，可以执行 LED 闪烁测试（如果在线连接的设备支持此功能）。如果选中

“闪烁 LED”(Flash LED) 复选框，则当前所选设备上的 LED 灯将闪烁。例如在不确定硬件组

态中对应于软件中当前所选站的设备时，此功能很有用。

在相应设备文档中，读取所有附加信息并了解 LED 闪烁测试可能存在的限制条件。

参见

在线模式下的视图 (页 15)

为设备建立网络连接

3.1 有关在线模式的常规信息
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3.2 在线模式下的视图

在线显示   
在成功建立在线连接之后，用户界面将随之更改。如果设备不可用，则可以使用一个符号进

行标识。下图显示了在线连接的设备及其对应的用户界面：

① 在编辑器中，如果至少一个当前所选设备在线连接成功后，活动窗口的标题栏的背景

色将立即变为橘色。如果一个或多个设备不可用，则编辑器的标题栏中将显示连接断

开的符号。

② 相关站点的非激活窗口的标题栏下方现在有一条橙色线。

为设备建立网络连接

3.2 在线模式下的视图

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 15



③ 状态栏的右侧会显示一个橙色脉冲条。如果连接已建立，但是无法正常工作，则会显

示断开的连接图标，而不是橙色脉冲条。有关错误的更多信息，可参见巡视窗口的“诊

断”(Diagnostics)。此外，状态栏还显示是否有通过 TIA Portal 云连接程序至 SIMATIC 硬
件设备的在线连接。

④ 在项目树的左侧列，将使用符号指示在线模式下硬件对象的诊断状态。

⑤ 在项目树的右侧列，将使用符号指示在线模式下软件对象的诊断状态。系统将自动对

在线和离线状态进行比较，并以符号形式显示在线和离线对象的不同之处。

⑥ “诊断 > 设备信息”(Diagnostics > Device information) 区域显示在巡视窗口中。

中止在线连接

只要有一台设备在线连接，就会保留在线模式及其显示。如果一个或多个设备的在线连接出

现中断，则 TIA Portal 仍保持在线模式。只有没有与任何设备进行在线连接时，TIA Portal 的
显示才会更改为离线模式。

通过 TIA Portal Cloud Connector 进行在线连接

如果在虚拟环境中使用该 TIA Portal，则可通过 TIA Portal 云连接程序创建一个在线连接，连

接与用户设备相连的 SIMATIC 硬件。如果采用 TIA Portal 云连接程序建立了该在线连接，状

态栏中将显示以下符号： 

有关在虚拟环境（私有云）中使用 TIA Portal 的操作指南，请参见安装光盘

“Documents\Readme\<language directory>”目录中的相关文档。单击

“TIAPortalCloudConnectorHowTo<Sprachkennung>.pdf”，打开该 PDF 文档。

参见

有关在线模式的常规信息 (页 13)

3.3 在线连接数据设置默认

如果更希望使用 PG/PC 的特定网络接口建立在线连接，则可以预设该接口。对话框中已选中

指定连接路径来建立在线连接。

为设备建立网络连接

3.3 在线连接数据设置默认

使用在线与诊断功能
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步骤

要指定默认连接路径，请执行以下步骤：

1. 在“选项”(Options) 菜单中，选择“设置”(Settings) 命令。
已打开 TIA Portal 的设置。

2. 在区域导航中选择“在线与诊断”(Online & Diagnostics) 条目。

3. 在“在线访问的预设连接路径”(Preset connection path for online access) 区域中，指定 PG/PC 
接口类型以及接口自身。

4. 选中“使用在线访问的预设连接路径”(Use preset connection path for online access) 复选框。

参见

建立或更改在线连接 (页 17)
显示可访问的设备 (页 9)
在线访问 (页 33)

3.4 建立或更改在线连接

要使用设备的在线功能，需在首次建立连接时指定连接路径。

要求

至少安装有一个 PG/PC 接口并且该接口与某个设备间存在物理连接，例如通过以太网电缆。

作为备选方法，还可以使用 PLCSIM 建立虚拟在线连接。

操作步骤   
要建立或更改在线连接，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择一个或多个需要进行在线连接的设备。

2. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“转到在线”(Go online) 命令。

– 如果该设备已经进行过在线连接，则会使用之前指定的连接路径自动建立在线连接。

– 如果之前无连接或设备地址不在 PG/PC 的子网中，则“转至在线”(Go online) 对话框

将打开。

如果要更改指定的连接路径，请选择“在线”(Online) 菜单中的“扩展转到在线”(Extended go 
online) 命令。此时将再次打开“转到在线”(Go online) 对话框。

为设备建立网络连接

3.4 建立或更改在线连接
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3. 选择连接路径：

– 从“PG/PC 接口类型”(Type of the PG/PC interface) 下拉列表中选择接口类型。

– 从“PG/PC 接口”(PG/PC interface) 下拉列表中选择 PG/PC 的接口。

如果在设置中已定义了 PG/PC 的接口，则无需选择。

– 从“接口/子网的连接”(Connection to interface/subnet) 下拉列表中选择用于连接的接

口或子网。如果之间未连接 S7 网关，则可选择直接连接。如果设备可通过 S7 网关访

问，则可选择相应的子网连接 PG/PC。如果设备有多个接口且无法确定其通过哪个接

口连接到 PG/PC，则选择“尝试所有接口”（Try all interfaces） 项。

如果选择 MPI 或 PROFIBUS 子网，此时将应用在 PG/PC 接口中组态的总线参数。

– 如果可以通过网关访问设备，则选择连接“第一网关”(1st gateway) 下拉列表中的两

个子网网关。

4. 可选：如果通过所选连接路径无法访问任何设备，则 PG/PC 和设备间的连线将显示为虚线。例
如，当设备通过 NAT 路由器连接到网络时就是这种情况。
要显示已通电并连接 PG/PC 接口的所有设备，则可在下拉列表中选择条目“显示可访问的设
备”(Show accessible devices) 并再次单击“开始搜索”(Start search)。 

5. 可选：可通过以下两种方式，访问不同子网中的设备：在所管理的网络中执行以下两种方式，
需通过管理员的帮助。

– 在 Windows 系统中，为 PG/PC 指定一个静态地址。

– 在创建在线连接时，将临时为 PG/PC 接口指定一个额外的 IP 地址，该地址与设备在同

一个子网中。单击“转到在线”(Go online) 并确认下一操作提示。

6. 单击“开始搜索”(Start search) 按钮。
通过既定连接路径可访问的设备将显示在目标设备表格中。图形左侧的连线将显示为实线。

7. 可选：运行闪烁测试。选中图形左侧的“闪烁 LED”(Flash LED) 复选框。使用闪烁测试可以检
查是否已选择正确的设备。并非所有设备都支持闪烁测试。 

8. 在表格中选择目标设备，并通过“转到在线”(Go online) 确认选择。
将建立与所选目标设备的在线连接。

结果   
建立在线连接后，编辑器的标题栏变为橙色。在编辑器的标题栏以及在状态栏中还会显示一

个橙色的进度条。在项目树中，通过状态符号区分在线和离线对象。

将存储设置的连该接路径以用于将来的连接尝试。 
自动分配 PG/PC 地址时，计算机重新启动时将重现该对话框。此时，需重新建立连接。

说明

撤消操作

建立在线连接后无法撤消操作。 

为设备建立网络连接

3.4 建立或更改在线连接
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说明

使用直接连接或子网连接

PG/PC 与所连设备间的在线连接，可通过直接连接也可通过子网连接。 
如果设备通过相同的接口进行物理连接，则无法同时进行跨子网连接。同时连接不通的子网

只能使用路由连接。

通过子网连接设备时，相同的接口无法同时进行直接连接。

参见

在线连接数据设置默认 (页 16)
取消在线连接 (页 19)
在线连接多台设备 (页 20)
在线模式下的视图 (页 15)
应用临时 IP 地址 (页 40)

3.5 取消在线连接

步骤

要终止现有在线连接，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择要断开在线连接的设备。

2. 在“在线”(Online) 菜单中，选择“转到离线”(Go offline) 命令。
在线连接被断开。

说明

撤消操作

断开在线连接后无法撤消操作。 

参见

建立或更改在线连接 (页 17)

为设备建立网络连接

3.5 取消在线连接
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3.6 在线连接多台设备

可以同时建立到多台设备的在线连接，无需事先在网络视图中选择各个设备。

要求

• 未选择任何设备

• 至少安装有一个 PG/PC 接口而且该接口与某个设备间存在物理连接，例如通过以太网电

缆建立的连接。 另外，还可以使用 PLCSIM 或远程连接建立虚拟在线连接。

操作步骤  
要同时建立与多台设备的在线连接，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择项目。

2. 从“在线”(Online) 菜单中，选择“转至在线”(Go online) 命令。
“选择要打开在线连接的设备”(Select device for opening the online connection) 对话框将打
开，并显示列有所有可用设备的表格。

3. 在“转至在线”(Go online) 列中选择要建立在线连接的设备。

4. 单击“转至在线”(Go online) 按钮。

结果

如果至少已建立一次到所选设备的连接，则将建立到所有所选设备的连接而不进行任何确认

提示。 如果之前没有建立在线连接，则打开“转至在线”(Go online) 对话框。 在这种情况下，

应首先按“转至在线和转至离线 (页 17)”部分所述组态在线连接。

参见

建立或更改在线连接 (页 17)
应用临时 IP 地址 (页 40)

3.7 断开与多个设备的在线连接

可以一次行断开与多个设备的在线连接，而无需事先在网络视图中选择各个设备。

为设备建立网络连接

3.7 断开与多个设备的在线连接
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要求

• 未选择任何设备。

• 当前，至少存在与一个设备的在线连接。

步骤

要一次性终止与多个设备的在线连接，请按以下步骤操作：

1. 从“在线”(Online) 菜单中，选择“转至离线”(Go offline) 命令。
“选择设备”(Select devices) 对话框将打开，将显示所有可用设备的表格。

2. 在“转至在线”(Go online) 列中，选择要终止在线连接的设备。

3. 单击“转至离线”(Go offline) 按钮。

结果

将终止与所有选定设备的在线连接。

为设备建立网络连接
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创建 S7 CPU 的备份 4
4.1 S7 CPU 的备份选项

随着时间的推移，用户会对自动化系统进行大量更改，如添加新设备、更换现有设备或调整

用户程序。如果这些更改导致系统性能降低，则可将自动化设备恢复为之前的版本。要在更

换设备时能够连续工作而不中断运行，可以接受现有程序和值。CPU 提供不同选项用以实现

硬件组态和软件的备份和恢复。

备份选项

下表简要列出了 S7 CPU 的备份和恢复选项：

  监视值的快照 从设备上传（软件） 上传设备作为新站

（硬件和软件）

从在线设备中下载备

份

应用案例 恢复某个特定状态的

数据块。

项目中接受的数据块

实际值（含时间

戳）。

将 CPU 上的块上传

到项目中。

将硬件配置和软件从

设备上传到项目中。

创建 CPU 的完整备

份作为恢复点。备份

副本中的数据相同，

无法更改或打开。

要求 已在项目中创建了 
CPU。在线和离线的

数据块必须完全相

同。

在项目中已创建了 
CPU。

该设备在 TIA Portal 
的硬件目录中可用。

已安装了所有必要的 
HSP 或 GSD 文件。

-

支持的模式 RUN、STOP RUN、STOP RUN、STOP STOP
适用于 F-CPU √ √ √ √
备份可编辑 √ √ √ -

使用在线与诊断功能
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备份内容

下表列出了可上传和备份的数据以及相关的操作选项：

  监视值的快照 从设备上传（软件） 上传设备作为新站

（硬件和软件）1
从在线设备备份 2

数据块

将实际值复制到快

照 3

√ - √ -

保持性数据

数据块和位存储器

- - √ √

软件块 - √ √ √
PLC 变量（变量和常

量名称）

- √（S7-1200 和 
S7-1500 CPU）

√（S7-1200 和 
S7-1500 CPU）

√

工艺对象 - √ √ √
跟踪组态 - - - √
硬件配置 - - √ √
监视表（Web 服务

器）

- - √ √

局部数据、位存储

器、定时器、计数器

和过程映像

√ - - √

归档和配方 (PLC) - - - √
SIMATIC 存储卡上的

常规数据，如程序块

或 GSD 文件的帮助

信息

- - - √

1 基于所加载的 TIA Portal 版本。仅之前所加载的产品版本才能再次读取。

2 备份类型为“从在线设备备份”(Backup from online device) 时，可备份设置为保持性的变量实际值。为确保保持

性数据的一致性，在备份过程中需禁用对保持性数据的所有写访问操作。例如，在备份过程中避免进行 HMI 写
访问。

3 操作模式从 STOP 转换为 RUN 时，非保持性数据的实际值将复位为起始值。备份 CPU 时，仅备份非保持性数据

的起始值。

创建 S7 CPU 的备份

4.1 S7 CPU 的备份选项

使用在线与诊断功能
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备份实际值时需注意的特殊事项

备份类型为“从在线设备备份”(Backup from online device) 时，可备份设置为保持性的变量

实际值。为确保保持性数据的一致性，在备份过程中需禁用保持性数据的所有写访问操作。

参见

创建设备的备份 (页 25)
创建设备的备份 (页 28)

4.2 备份 S7-300 和 S7-400 CPU (S7-300, S7-400, PC)

4.2.1 创建设备的备份 (S7-300, S7-400, PC)

备份 S7-300/400 CPU 的软件和硬件组态

如果已下载了 S7-300/400 CPU 的组态，那么建议您进行一下备份。用户可能已对该组态进

行了修改并希望对此新组态进行测试。在将新组态下载到 CPU 之前，可以对当前的设备状

态创建一个备份，以便以后恢复当前组态。将备份 CPU 的当前值。对具有故障安全功能的 
S7-400 CPU，将备份初始值。

可以创建多个备份，用于存储 CPU 的各种组态。并根据 CPU 的名称以及备份的日期和时间

对备份进行命名。备份文件通常位于 CPU 项目树下的“在线备份”(Online backups) 文件夹中。

下图显示了创建有两个备份的 S7 CPU 示例：

创建 S7 CPU 的备份

4.2 备份 S7-300 和 S7-400 CPU (S7-300, S7-400, PC)

使用在线与诊断功能
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参见

S7 CPU 的备份选项 (页 23)

4.2.2 恢复设备的软件和硬件配置 (S7-300, S7-400, PC)
如果之前曾经备份过设备组态，则可以将备份传送回该设备。然后在设备上恢复已保存的组

态。

要求

先前必须已经组态设备并且将设备备份存储在项目中。

步骤      
要在设备上恢复较早的软件和硬件状态，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中设备的文件夹以显示较低级别的对象。

2. 打开“在线备份”(Online backups) 文件夹。

创建 S7 CPU 的备份

4.2 备份 S7-300 和 S7-400 CPU (S7-300, S7-400, PC)

使用在线与诊断功能
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3. 选择要恢复的备份文件。

4. 从“在线”(Online) 菜单中，选择“下载到设备”(Download to device) 命令。

– 如果之前已经建立了网络连接，则打开“加载预览”(Load preview) 对话框。在该对话

框中，将显示报警信息以及加载操作所需的操作建议。

– 如果之前尚未建立网络连接，则打开“延长下载到设备”(Extended download to 
device) 对话框，然后必须首先选择接口，将通过这些接口建立与设备的在线连接。

另请参见：建立和终止在线连接 
5. 检查“加载预览”(Load preview) 对话框中的报警，并根据需要选择“动作”(Action) 列中的动

作。

说明

在设备运行过程中执行这些动作，如果发生功能性故障或程序错误，则可能会导致严重

的财产损失或人员伤害！

6. 开始下载时，“加载”(Load) 按钮立即可用。

7. 单击“加载”(Load) 按钮。
备份已传送到设备上并且设备已经恢复。“加载结果”(Load results) 对话框随即打开。在此对
话框中，可以检查加载操作是否成功并执行下一步所需操作。

8. 单击“完成”(Finish) 按钮。

4.2.3 备份设备组态 (S7-300, S7-400, PC)
可以在 TIA Portal 中备份 S7-300/400 CPU 的组态。 因此，可以在设备上下载新组态并进行

测试而无任何风险。 必要时，可以恢复 CPU 的初始组态。

要求

• 已在项目中创建了 CPU。
• CPU 在线。如果设备尚未在线，则请在备份期间建立在线连接。

步骤     
要备份 CPU 当前组态，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择该 CPU。
2. 从“在线”(Online) 菜单中，选择“从在线设备备份”(Backup from online device) 命令。

创建 S7 CPU 的备份

4.2 备份 S7-300 和 S7-400 CPU (S7-300, S7-400, PC)

使用在线与诊断功能
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结果：

这样会创建整个硬件组态和软件的备份。 备份将存储在项目树下的“CPU 名称 > 在线备

份”(Name of the CPU > Online backups) 文件夹中。 然后，为备份指定带有备份时间和日期

的 CPU 名称。 可以对备份文件进行重命名，但不能对备份内容进行更改。

4.3 备份 S7-1200 和 S7-1500 CPU (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

4.3.1 创建设备的备份 (S7-1200, S7-1500)

备份 CPU 的软件和硬件组态

如果已下载了 S7-1200/S7-1500 CPU 的组态，那么建议您进行一下备份。用户可能已对该

组态进行了修改并希望对此新组态进行测试。在将新组态下载到 CPU 之前，请创建当前设

备版本的备份。可以在稍后恢复当前组态。

可以创建多个备份，用于存储 CPU 的各种组态。并根据 CPU 的名称以及备份的日期和时间

对备份进行命名。备份文件通常位于 CPU 项目树下的“在线备份”(Online backups) 文件夹中。

下图显示了创建有两个备份的 S7 CPU 示例：

创建 S7 CPU 的备份

4.3 备份 S7-1200 和 S7-1500 CPU (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

使用在线与诊断功能
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备份的范围

备份包含恢复 CPU 的特定组态版本所需的所有数据。备份如下数据：

• 存储卡的内容（如果有）

• 保持性存储区，如数据块、计数器和位存储器

• 其它保持性存储器内容（例如 IP 地址参数）

将备份 CPU 的当前值。备份中不包含诊断缓冲区中的条目，也不包含当前时间。

备份时不包含保护机密 PLC 组态数据的密码。

使用不同方法创建备份

创建备份时，可使用 SIMATIC Automation Tool (SAT)，也可使用 Web 服务器的标准网页“在

线备份”。

• 使用 STEP 7 进行文件备份时，STEP 7 会将这些文件保存到 STEP 7 项目中。 
• 通过 Web 服务器进行文件备份时，PG/PC 会将这些备份文件保存到标准文件夹中，以供

下载。 

创建 S7 CPU 的备份

4.3 备份 S7-1200 和 S7-1500 CPU (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

使用在线与诊断功能
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此时，以下规则适用：

• 使用 Web 服务器无法恢复 STEP 7 备份。 
• 使用 STEP 7 无法恢复 Web 服务器备份。 
但可将 STEP 7 备份直接保存在编程设备的下载文件夹中。通过这种方式存储的备份，可使用 
Web 服务器进行恢复。要在编程设备上存储备份，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，右键单击“在线备份”(Online backups) 文件夹中的相应文件。

2. 在快捷菜单中，选择“另存为”(Save as)。
3. 导航到待保存文件的文件夹处。例如，编程设备中用于下载的标准文件夹。

4. 单击“保存”(Save)。

参见

S7 CPU 的备份选项 (页 23)

4.3.2 备份设备组态 (S7-1200, S7-1500)
用户可在 TIA Portal 中备份 CPU 的功能组态并在日后访问，也就是说用户届时将可以恢复备

份。这样就能够加载经修改的组态，用来实现测试产品增强功能，在系统中更改程序以排除

系统故障，或者在测试情况下更换组件等目的。用户可在之后恢复 CPU 的初始组态。  
创建备份时，CPU 进入 STOP 模式。如果为 CPU 组态了一种访问级别，则需要输入密码才能

对 CPU 进行读访问。

要求

• 已在项目中创建了 CPU。
• 将设备通过 CPU 的 PROFINET 接口直接连接到 PG/PC 上。不支持 CPU 上的 PROFIBUS 接

口和 CM/CP 接口。

• CPU 在线。如果设备尚未在线，则请在备份期间建立在线连接。

• CPU 处于“STOP”模式。

操作步骤     
要备份 CPU 当前组态，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择该 CPU。
2. 从“在线”(Online) 菜单中，选择“从在线设备备份”(Backup from online device) 命令。

如果需要，必须输入密码才能对 CPU 进行读访问并确认 CPU 应进入“STOP”模式。

创建 S7 CPU 的备份

4.3 备份 S7-1200 和 S7-1500 CPU (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
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结果：

这样会创建整个硬件组态和软件的备份。备份将存储在项目树下的“CPU 名称 > 在线备

份”(Name of the CPU > Online backups) 文件夹中。然后，为备份指定带有备份时间和日期

的 CPU 名称。可以对备份文件进行重命名，但不能对备份内容进行更改。

将为 CPU 的诊断缓冲区中的每个备份操作创建一个条目。

参见

恢复设备的组态 (页 31)

4.3.3 恢复设备的组态 (S7-1200, S7-1500)
如果之前曾经备份过设备组态，则可以将备份传送回该设备。然后在设备上恢复已保存的组

态。

将备份加载到 CPU 时，CPU 将转入 STOP 模式。如果为 CPU 组态了一种访问级别，则需要

输入密码才能对 CPU 进行写访问。

警告

下载内容未知的备份

如果在设备运行过程中，在下载期间激活了推荐的操作，则在发生故障或程序错误时，可

能导致重大财产损失或人员严重受伤。

请确保备份内容不包括会导致设备意外操作的组态。

要求

• 设备已组态，并将设备备份存储在项目中。

• 将设备通过 CPU 的 PROFINET 接口直接连接到 PG/PC 上。

• CPU 处于“STOP”模式。

• 如果为 CPU 组态了访问级别，则读取该 CPU 时需相应密码。

步骤      
要在设备上恢复较早的软件和硬件状态，请按以下步骤操作：

1. 打开项目树中设备的文件夹以显示较低级别的对象。

2. 打开“在线备份”(Online backups) 文件夹。

创建 S7 CPU 的备份

4.3 备份 S7-1200 和 S7-1500 CPU (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
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3. 选择要恢复的备份文件。

4. 从“在线”(Online) 菜单中，选择“下载到设备”(Download to device) 命令。

– 如果之前已经建立了网络连接，则打开“加载预览”(Load preview) 对话框。此对话框

显示一些报警并建议了加载操作所需的操作。

– 如果之前尚未建立网络连接，则打开“延长下载到设备”(Extended download to 
device) 对话框，然后必须首先选择接口，将通过这些接口建立与设备的在线连接。

另请参见：AUTOHOTSPOT 
5. 检查“加载预览”(Load preview) 对话框中的报警，并根据需要在“操作”(Action) 列中选择操

作。

6. 可以下载时，“加载”(Load) 按钮即可用。

7. 单击“加载”(Load) 按钮。
备份已传送到设备上并且设备已经恢复。“加载结果”(Load results) 对话框随即打开。在此对
话框中，可以检查加载操作是否成功并执行下一步所需操作。

8. 单击“完成”(Finish) 按钮。
如果需要，必须输入密码才能对 CPU 进行读访问并确认 CPU 应进入“STOP”模式。
备份的内容会恢复到 CPU 上。然后，CPU 会重新启动。

创建 S7 CPU 的备份

4.3 备份 S7-1200 和 S7-1500 CPU (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

使用在线与诊断功能
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配置 PG/PC 接口 5
5.1 在线访问

项目的在线访问

在项目树的“在线访问”(Online access) 文件夹中，将显示 PG/PC 的所有活动接口。并通过

不同的接口图标指示相应状态。还可以显示可访问的设备，并使用快捷菜单显示和编辑接口

属性。   
下图显示了项目树中的“在线访问”(Online access) 文件夹：

① 项目树中的“在线访问”(Online access) 文件夹

 PG/PC 中安装的所有接口都会显示在“在线访问”(Online access) 文件夹中。

② 显示/隐藏接口

使用“显示/隐藏接口”(Show/hide interfaces) 功能显示或隐藏各个接口。

③ 接口的状态显示

接口的当前状态通过其名称右边的图标指示。可以在工具提示中查看图标的含义。

④ 更新可访问设备的列表。

该功能适用于 PG/PC 的所有硬件接口。软件接口（如，远程连接）无此功能。

⑤ 显示更多信息

执行“更新可访问的设备”(Update accessible devices) 功能后，该功能适用于 PG/PC 
的所有硬件接口。并在总览窗口的详细视图中显示更多信息。

⑥ 通过相应接口与 PG/PC 连接的设备

设备的类型及其状态通过前面的图标显示。

使用在线与诊断功能
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显示或更新可访问的设备

如果要在 PG/PC 上显示所有可在线访问的设备，用户有以下选择：

• 在项目树中显示 PG/PC 的某个接口上的可访问的设备。在项目树中还可以显示有关各个

可访问的设备的附加信息。

• 在列表中显示所有接口的可访问的设备。

另请参见“AUTOHOTSPOT” 

可访问设备的图标总览

根据可访问设备的类型和状态，使用图标来标识这些设备。以下是所有图标及其含义的总览。

未识别模块的图标

只要模块识别尚未完成或模块识别不成功（例如，由于无法读取所需在线数据），

就会显示该图标。

以下设备类型的图标：

• PLC
• SIMOCODE pro 设备

• IE/PB Link
• PC 系统的 CP
• SCALANCE 前端模块

• S7-300 和 S7-400 CP
• PROFINET IO 设备和 PROFINET CP
• 无法识别的 SCALANCE 模块和网关

由于无法识别而被相似设备替换的 PROFINET IO 设备、编码器、开关设备、传感器

和识别系统

以下设备类型的图标：

• HMI 设备

• 由于无法识别而被相似设备替换的 HMI 类型的 PROFINET IO 设备

由于无法识别而被相似设备替换的驱动器类型的 PROFINET IO 设备

由于无法识别而被相似设备替换的开发套件和网络组件类型的 PROFINET IO 设备

由于无法识别而被相似设备替换的远程服务适配器类型的 PROFINET IO 设备

参见

显示和修改接口属性 (页 36)

配置 PG/PC 接口

5.1 在线访问

使用在线与诊断功能
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5.2 分配 PG/PC 接口参数的基本知识

连接目标系统的选项  
如果通过不同子网连接项目的设备，则会将合适的网络访问分配到每个 PG/PC 接口，以建立

到目标系统的在线连接。自动支持下列连接：

• MPI
• PROFIBUS
• 工业以太网（ISO 和 TCP/IP）
可以对接口进行各种设置。下一节将对可执行的参数设置进行说明。

说明

请注意，更改接口参数将直接影响操作系统和 PG/PC。因此，某些参数设置只能由具有相应

权限的用户进行更改。

参见

设置工业以太网接口的参数 (页 37)
设置 MPI 和 PROFIBUS 接口的参数 (页 41)

5.3 显示或隐藏接口

为使显示更为清晰，可以在项目树中隐藏 PG/PC 的各个接口，并在需要时重新显示它们。

操作步骤

要显示或隐藏各个接口，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 双击“显示/隐藏接口”(Display/hide interface) 图标。
“显示/隐藏接口”(Display/hide interfaces) 对话框打开。

3. 在“在项目树中显示”(Display in the project tree) 列中启用或禁用所需的接口。

4. 单击“应用”(Apply) 按钮。
将应用这些更改。 “在线访问”(Online access) 文件夹中的接口视图将会刷新。
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5.4 显示和修改接口属性

简介  
对于每个接口，都可以显示其属性，而且有时可修改属性，例如网络类型、地址和状态。

步骤

要打开属性，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，右键单击“在线访问”下方的所需接口。

2. 从快捷菜单中选择“属性”命令。
将打开包含接口属性的对话框。 在该对话框的左侧，可以看到区域导航。 可以在区域导航的
各个条目中查看当前参数设置，并在必要时进行更改。

5.5 添加接口

您可以选择在安装 TIA Portal 之后安装其它接口。

步骤 
要在以后安装接口并将其添加到 TIA Portal，请执行以下步骤：

1. 安装了接口硬件之后，在操作系统中安装或更新驱动程序。

2. 如果 TIA Portal 仍保持打开状态，则将其关闭。

3. 打开 Windows 控制面板。

4. 打开控制面板中的“设置 PG/PC 接口”(Setting the PG/PC Interface) 项。
将打开“设置 PG/PC 接口”(Setting the PG/PC Interface) 对话框。

5. 对接口组态进行任何必要的更改，然后单击“确定”(OK) 确认。 即使未进行任何更改，也必
须单击“确定”(OK)。

6. 重新启动 TIA Portal。

结果

现在，新安装的接口将显示在项目树的“在线访问”(Online access) 文件夹下。
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5.6 设置以太网接口的参数

5.6.1 设置工业以太网接口的参数

工业以太网接口的参数设置中的选项   
设置工业以太网接口的参数时，用户可选择以下参数：

• 取决于操作系统的参数

工业以太网接口的一些参数在操作系统中进行设置，对所有连接设备均有效。这些参数

设置仅在此处显示，但可以在操作系统的网络设置中进行更改。

• 可在软件中设置的参数

说明

请注意，更改接口参数将直接影响操作系统和 PG/PC。因此，某些参数设置只能由具有相

应权限的用户进行更改。

工业以太网接口的参数   
下表概括了通过操作系统进行设置并可由用户更改的工业以太网接口参数。

无法更改的参数设置 可以设置的参数

MAC 地址 IE-PG 访问以及 TCP/IP 的快速确认 
DHCP 服务器激活/禁用 IE-PG 访问以及 TCP/IP 的超时

APIPA 激活/禁用 LLDP
IP 地址 网络适配器的附加动态 IP 地址

子网掩码 -
DNS 地址 -
DHCP 地址 -

参见

分配 PG/PC 接口参数的基本知识 (页 35)
显示操作系统参数 (页 38)
将 PG/PC 接口连接到子网 (页 38)
设置以太网接口的参数 (页 39)
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应用临时 IP 地址 (页 40)
管理临时 IP 地址 (页 40)

5.6.2 显示操作系统参数

以太网接口是操作系统的一部分。 因此，网络适配器的所有参数都可以在操作系统的网络

设置中进行调整。

可以在软件中显示下列参数：

• 网络适配器的物理地址

• DHCP 服务器激活或禁用时分配的 IP 地址

• 操作系统激活或禁用时分配的私有 IP 地址

• 当前静态 IP 地址

• 分配的子网掩码

• DNS 地址

• DHCP 地址

如果要修改参数设置，请参考操作系统或网络适配器的文档。

显示以太网接口的当前参数 
要显示以太网接口的当前参数，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“在线访问”(Online access) 中选择以太网接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“属性”(Properties) 命令。
将打开用于组态接口的对话框。

3. 在区域导航中选择“组态 > 工业以太网”(Configurations > Industrial Ethernet)。

参见

设置以太网接口的参数 (页 39)

5.6.3 将 PG/PC 接口连接到子网

如果创建了多个子网，可以指定以太网接口所连接的子网。
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步骤

要选择与以太网接口连接的子网，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“在线访问”(Online access) 中选择以太网接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“属性”(Properties) 命令。
将打开用于组态接口的对话框。

3. 转到“常规 > 分配”(General > Assignment)，并在“子网的连接”(Connection to subnet) 下拉
列表中选择编程设备/PC 的以太网接口所要连接的子网。

4. 单击“确定”(OK) 关闭对话框。

5.6.4 设置以太网接口的参数

可以在软件中直接调整与网络协议有关的参数设置。

要求

您必须有足够的用户权限。

另请参见：用户权限的影响。

步骤   
要更改与网络协议有关的参数设置，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“在线访问”(Online access) 中选择以太网接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“属性”(Properties) 命令。
将打开用于组态接口的对话框。

3. 选择“组态 > IE-PG 访问”(Configurations > IE-PG access)，调整与网络管理相关的协议设置。

– 选中“快速确认”(Fast acknowledge) 复选框以更快地响应较小的网络包。

– 从“超时”(Timeout) 下拉列表中选择可用于检测网络节点的 长时间。

4. 要激活 LLDP 协议并更精确地发现网络拓扑，请选中“组态 > LLDP”(Configurations > LLDP) 中
的“LLDP 激活”(LLDP active) 复选框。

5. 选择“组态 > TCP/IP”(Configurations > TCP/IP) 以针对运行期间的网络通信量调整 TCP/IP 协议。

– 选中“快速确认”(Fast acknowledge) 复选框以更快地响应较小的网络包。

– 从“超时”(Timeout) 下拉列表中选择可用于与网络节点通信的 长时间。

参见

显示操作系统参数 (页 38)
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5.6.5 应用临时 IP 地址

添加一个临时 IP 地址   
如果某个设备的 IP 地址与网络适配器的 IP 地址不属于同一个子网，则需要先给适配器另外

分配一个 IP 地址，其子网地址与设备的相同。只有这样才能在该设备与编程设备/PC 之间进

行通信。

要执行在线操作时，如果编程设备/PC 的当前 IP 地址尚未处于正确的子网，则系统将自动建

议您分配临时 IP 地址。

在重启编程设备/PC 或您手动删除临时分配的 IP 地址之前，该地址一直有效。另请参见“管

理临时 IP 地址 (页 40)”

说明

用户需要有足够的权限才能分配临时 IP 地址。

另请参见“用户权限的影响” 

5.6.6 管理临时 IP 地址

如果设备的 IP 地址与网络适配器的当前永久分配 IP 地址不属于同一个子网，则可以给网络

适配器临时分配设备子网中的一个合适 IP 地址。

您可以显示所有临时分配的地址以及删除这些地址。 请注意：在操作系统中手动分配的 IP 地
址不会显示在 TIA Portal 中。

要求

要删除这些地址，您需要有足够的权限。

步骤   
要显示和删除临时分配的地址，请按以下步骤操作：

1. 在项目树的“在线访问”(Online access) 中选择以太网接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“属性”命令。
将打开组态接口的对话框。

3. 选择“组态 > IE-PG 访问”。
将显示一个包含已分配的 IP 地址的表格。

4. 单击“删除项目特定的 IP 地址”按钮以一次性删除所有 IP 地址。
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5.6.7 复位 TCP/IP 组态

如果之前更改了 TCP/IP 协议设置，则可以将其复位到默认值。  

步骤

要将 TCP/IP 组态恢复为默认设置，请按这些步骤操作：

1. 在项目树的“在线访问”中选择以太网接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“属性”命令。
将打开组态接口的对话框。

3. 选择“组态 > TCP/IP”。
4. 单击“标准”按钮复位所有设置。

5.7 设置 MPI 和 PROFIBUS 接口的参数

5.7.1 设置 MPI 和 PROFIBUS 接口的参数

可以为 MPI 和 PROFIBUS 接口执行的参数设置

可以对 MPI 和 PROFIBUS 接口进行下列参数设置：

• 自动组态：可通过自动检测功能检查设备是否通过 PROFIBUS 或 MPI 连接到 PG/PC 接口。

• 选择 PROFIBUS 或 MPI 之后可以修改其默认组态。

MPI 和 PROFIBUS 相关设备和网络的设置

可以设置与 MPI 和 PROFIBUS 接口相关设备和网络的参数。设备相关的参数即接口的本地设

置。另一方面，网络相关的参数必须与所有设备都相匹配。

可以修改的 MPI 接口参数   
可以修改下列 MPI 接口的默认参数：

设备相关的参数

• 作为唯一主站 (Is only master)
• 自身地址 (Own address)
• 超时 (Timeout)

配置 PG/PC 接口

5.7 设置 MPI 和 PROFIBUS 接口的参数

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 41



网络相关的参数

• 高地址 (Highest address)
• 传输率 (Transmission rate)

可以修改的 PROFIBUS 接口参数   
可以修改下列 PROFIBUS 接口默认参数：

设备相关的参数

• 作为唯一主站 (Is only master)
• 自身地址 (Own address)
• 超时 (Timeout)
网络相关的参数

• 高地址 (Highest address)
• 传输率 (Transmission rate)
• 配置文件 (Profile)
• 总线参数 (Bus parameters)
• 总线上主站的数量 (Number of masters on bus)
• 总线上从站的数量 (Number of slaves on bus)

说明

分配子网时的行为

如果从项目中将子网永久分配给接口，则项目的子网设置优先。在此情况下，无法更改相应

接口的设置。

参见

分配 PG/PC 接口参数的基本知识 (页 35)
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5.7.2 自动设置 MPI 或 PROFIBUS 接口参数

建立自动总线参数检测   
如果选择了带有总线参数自动检测功能的接口（例如 CP 5611（自动）），则可以将 PG/PC 
连接到 MPI 或 PROFIBUS，而无需设置总线参数。当传输速率低于 187.5 Kbps 时，等待时间

可能会超过一分钟。

要求

• 将循环分配总线参数的主站连接到总线上。

• 在 PROFIBUS 网络中，已启用总线参数的循环分配。

• 该接口未分配给子网。如果在接口属性中分配子网，则项目中的子网设置优先。在此情

况下，无法更改自动接口组态的设置。

步骤

要启用自动总线参数检测，请按下列步骤操作：

1. 在项目树中选择接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“属性”命令。
将打开组态接口的对话框。

3. 转到“常规 > 组态 > 活动组态”，然后选择“自动检测协议”设置。

4. 转到“组态 > 自动组态 > 本地设置”，然后在“自身地址”下拉列表中选择 PG/PC 接口的地址。

5. 之后如果要显示当前的总线设置，则单击“网络检测”按钮。

参见

设置 MPI 接口的参数 (页 43)
设置 PROFIBUS 接口的参数 (页 46)

5.7.3 设置 MPI 接口的参数

更改 MPI 接口的参数设置   
可以修改 MPI 网络中与网络相关的参数和总线参数。 首先应选择默认设置，然后根据特定

情况进行修改。

配置 PG/PC 接口

5.7 设置 MPI 和 PROFIBUS 接口的参数

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 43



要求

该接口未分配给子网。 如果在接口属性中分配子网，则项目中的子网设置优先。 在此情况

下，无法更改接口组态。

设置 MPI 接口的默认设定

要修改 MPI 接口的参数，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“属性”命令。
将打开组态接口的对话框。

3. 转到“常规 > 分配”，然后在“连接到子网”下拉列表中选择该接口要连接的子网。

4. 在“常规 > 组态”下，选择默认的设备和网络相关参数。 默认设置适用于大多数组态。 选择
以下某个设置：

– 自动检测协议

可以将编程设备连接到 MPI 或 PROFIBUS，而无需设置总线参数。 当传输速率低于 
187.5 Kbps 时，等待时间可能会超过一分钟。 进行自动检测的前提条件是必须连接

到总线主站，在该站将循环分配总线参数。 对于 PROFIBUS 子网，不能禁用循环分配

总线参数（默认 PROFIBUS 网络设置）。

– MPI
选择“MPI”传输协议。 设置适用于大多数组态的典型参数。 但是可以根据需要更改这

些参数。

– PROFIBUS
选择“PROFIBUS”传输协议。 设置适用于大多数组态的典型参数。 但是可以根据需要更

改这些参数。

更改默认参数设置

要根据要求修改默认设置，需在“组态 > MPI”中更改所需的参数。
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可以设置下列设备相关的参数：

• 作为唯一主站 (Is only master)
将 PG/PC 连接到网络时将禁用一项附加的验证功能以防止总线受损，这是因为 PG/PC 是
总线上的唯一主站。

– 除非仅将从站连接到 PG/PC，否则请勿启用该选项。

– 如果选中了“作为唯一主站”复选框，则在“可访问的设备”窗口中无法识别直接连

接的设备。

• 自身地址 (Own address)
该设置与 PG/PC 有关，在该接口上可以调用这些参数设置。 在这里可以设置 PG/PC 本地

设备的地址。

– 该地址在整个网络中必须唯一。

– 在 MPI 网络中使用该地址寻址 PG/PC。
• 检查

这将提供一个附加安全功能，以防止在将 PG/PC 连接到网络时总线断线。 驱动程序将检

查本地地址是否已被其它站占用。 在这种情况下，应考虑主站以及从站。 驱动程序将在 
PROFIBUS 上进行监视。 PG/PC 连接到网络的时间将比自动检查时的长。 要使用该检查，

驱动程序必须支持这一功能。 此外，不能选择“作为唯一主站”选项。

• 超时 (Timeout)
如果网络上无法在较长时间后进行响应，则可设置较大的超时值。

可以设置下列网络相关的参数：

• 高地址 (Highest address)：
选择组态的设备 高地址。 请确保为 PROFIBUS 或 MPI 网络上所有设备设置的设备 高

地址相同。

• 传输率 (Transfer rate)：
在此可以选择 MPI 网络的传输率。

参见

自动设置 MPI 或 PROFIBUS 接口参数 (页 43)

配置 PG/PC 接口

5.7 设置 MPI 和 PROFIBUS 接口的参数

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 45



5.7.4 设置 PROFIBUS 接口的参数

更改 PROFIBUS 接口的参数设置   
可以更为准确地修改 PROFIBUS 网络与网络有关的参数和总线参数。 首先应选择默认设置，

然后根据特定情况进行修改。

要求

该接口未分配给子网。 如果在接口属性中分配子网，则项目中的子网设置优先。 在此情况

下，无法更改接口组态。

设置 PROFIBUS 接口的默认设定

要修改 PROFIBUS 接口的参数，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中选择接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“属性”命令。
将打开组态接口的对话框。

3. 转到“常规 > 分配”，然后在“连接到子网”下拉列表中选择该接口要连接的子网。

4. 在“常规 > 组态”下，选择默认的设备和网络相关参数。 默认设置适用于大多数组态。 选择
以下某个设置：

– 自动检测协议

可以将编程设备连接到 MPI 或 PROFIBUS，而无需设置总线参数。 当传输速率低于 
187.5 Kbps 时，等待时间可能会超过一分钟。 进行自动检测的前提条件是必须连接

到总线主站，在该站将循环分配总线参数。 对于 PROFIBUS 子网，不能禁用循环分配

总线参数（默认 PROFIBUS 网络设置）。

– MPI
选择“MPI”传输协议。 设置适用于大多数组态的典型参数。 但是可以根据需要更改这

些参数。

– PROFIBUS
选择“PROFIBUS”传输协议。 设置适用于大多数组态的典型参数。 但是可以根据需要更

改这些参数。

更改默认参数设置

要根据要求修改默认设置，需在“组态 > PROFIBUS”中更改所需的参数。
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可以设置下列设备相关的参数：

• 作为唯一主站 (Is only master)
将 PG/PC 连接到网络时将禁用一项附加的验证功能以防止总线受损，这是因为 PG/PC 是
总线上的唯一主站。

– 除非仅将从站连接到 PG/PC，否则请勿启用该选项。

– 如果选中了“作为唯一主站”复选框，则在“可访问的设备”窗口中无法识别直接连

接的设备。

• 自身地址 (Own address)
该设置与 PG/PC 有关，在该接口上可以调用这些参数设置。 在这里可以设置 PG/PC 本地

设备的地址。

– 该地址在整个网络中必须唯一。

– 在 PROFIBUS 网络中将使用该地址寻址 PG/PC。
• 检查

这将提供一个附加安全功能，以防止在将 PG/PC 连接到网络时总线断线。 驱动程序将检

查本地地址是否已被其它站占用。 在这种情况下，应考虑主站以及从站。 驱动程序将在 
PROFIBUS 上进行监视。 PG/PC 连接到网络的时间将比自动检查时的长。 要使用该检查，

驱动程序必须支持这一功能。 此外，不能选择“作为唯一主站”选项。

• 超时 (Timeout)
如果网络上无法在较长时间后进行响应，则可设置较大的超时值。

可以设置下列网络相关的参数：

• 高地址 (Highest address)：
选择组态的设备 高地址。 请确保为 PROFIBUS 网络上所有设备设置的站 高地址相同。

• 传输率 (Transfer rate)：
在这里选择 PROFIBUS 网络使用的传输率。

• 配置文件：

PROFIBUS 设置有以下四个选项。 “DP”、“标准”和“通用 (DP/FMS)”是预定义设置，无

法进行更改。 如果选择了“用户自定义”，则可以自行修改总线参数。

– 如果选择了“用户自定义”，则在区域导航中转到“组态 > PROFIBUS > 总线参数”。

– 如果选择了一个默认值（DP、标准或通用 (DP/FMS)) ，则应该在“组态 > PROFIBUS > 
总线参数 > 其它参数”中选中“包括”复选框。 之后可以设置总线上的主站和从站数。

这样可以更为准确地计算总线参数，且能防止潜在的总线损坏。 不能通过用户自定义

的配置文件来选择此选项。
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参见

PROFIBUS 总线参数概览 (页 48)
自动设置 MPI 或 PROFIBUS 接口参数 (页 43)

5.7.5 PROFIBUS 总线参数概览

简介

只有在总线配置文件参数相互匹配时，PROFIBUS 子网才能正常工作而不出现问题。因此，只

有在熟悉如何组态 PROFIBUS 总线配置文件时，才能更改默认值。 
可以根据总线配置文件调整总线参数。即使处于在线状态并已链接到目标系统，也会始终显

示总线参数的离线值。

显示的参数对整个 PROFIBUS 子网都有效。

各参数的含义

• Tslot：等待接收的时间（插槽时间）

等待接收的时间（插槽时间），将定义发送方接收来自所寻址伙伴的响应将等待的 长

时间。

• Tsdr 大值：协议处理的 长时间（站延时响应器的 长时间）

协议处理的 长时间，将定义响应设备在处理协议之前所经过的时间。

• Tsdr 小值：协议处理的 短时间（站延时响应器的 短时间）

协议处理的 短时间，将定义响应设备处理协议所需的 短时间。

• Tset：触发时间（设置时间）

触发时间是指从接收数据帧到对其作出响应之间所经历的时间。

• Tqui：调节器的稳态时间

调节器的稳态时间指定了从发送更改到接收所需的时间。

• GAP 因子：GAP 更新因子（GAP 因子）

GAP 更新因子将指定令牌环内包含新设备前的令牌循环次数。

• 重试限制次数：重复调用的 大次数（重试限制次数）

该参数定义访问某节点时所进行的 多尝试次数（消息帧重复数）。

• Trdy：准备时间

准备时间即确认或响应的时间。
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• Tid1：空闲时间 1
空闲时间 1 指定接收到响应后的延时时间。

• Tid2：空闲时间 2
空闲时间 2 将指定发送调用后尚未收到响应时的延时时间。

• Ttr：目标循环时间

目标循环时间是指令牌循环的 长时间。在这段时间内，所有激活的设备（主站）均会

接收一次令牌。目标令牌循环时间和实际令牌循环时间之间的差值，将决定主站将数据

消息帧发送到从站的剩余时间。

选择一个大小为 HAS（站 高地址）5000 倍的值作为 短目标循环时间 (Ttr)。
• 看门狗：看门狗

看门狗时间将指定对设备进行寻址前所经过的时间。 
选择一个大小为 HAS 6250 倍的值作为 小看门狗时间。

说明

如果要创建用户自定义的总线配置文件，需注意 小目标循环时间 (Ttr) 应为 HSA（PROFIBUS 
大地址）的 5000 倍。 小看门狗时间应为 HSA 的 6250 倍。

参见

设置 PROFIBUS 接口的参数 (页 46)

5.7.6 复位 MPI 或 PROFIBUS 组态

如果更改过 MPI 或 PROFIBUS 协议设置，则可以将其复位到默认值。   

要求

该接口未分配给子网。 如果在接口属性中分配子网，则项目中的子网设置优先。 在此情况

下，接口组态无法复位为默认值。

步骤

要将 MPI 或 PROFIBUS 组态恢复为默认设置，请按这些步骤操作：

1. 在项目树的“在线访问”(Online access) 中选择 MPI/PROFIBUS 接口。

2. 在接口的快捷菜单中选择“属性”命令。
将打开组态接口的对话框。
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3. 根据要复位的接口属性，请选择“组态 > MPI”或“组态 > PROFIBUS”。
4. 单击“标准”按钮复位所有设置。
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使用轨迹和逻辑分析器功能 6
6.1 简介

本文档的用途

在本文档中，介绍了有关轨迹和逻辑分析功能中的诊断选项。根据所用的设备，记录选项可

能不同。

所需的基本知识

要理解本文档中的内容，需具备以下基本知识：

• 具有自动化领域的基本知识

• 具有 Windows 计算机的基本知识

• S7-1200/1500 CPUs, ET 200SP, ET 200Pro
– SIMATIC 工业自动化系统的基本知识

– 了解如何操作 STEP 7 的基本知识

• SINAMICS 驱动装置

– 具体如何使用驱动装置的基本知识

• SIRIUS SIMOCODE pro, SIRIUS  软起动器 3RW
– 熟练使用这些系统

本文档的适用范围

本文档适用于 TIA Portal V16 及以上版本 S7-1200、S7-1500、
S7-1500 Software Controller、S7-1500 Drive Controller、ET 200SP、
ET 200SP Open Controller、CPU 1513(F)pro-2 PN、CPU 1516(F)pro-2 PN、SINAMICS 驱动

装置、SIRIUS SIMOCODE pro 和 SIRIUS  软起动器 3RW 产品系列中的所有产品。

约定

本文档中包含所述设备的相关图片。这些图片可能与提供的设备略有不同。
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另请遵循下列注意事项：

说明

这些注意事项中包含有关本文档中所介绍的产品、产品操作和应特别关注部分的重要信息。

“我的技术支持”

通过个人工作区“我的技术支持”，可以 大程度地使用工业在线支持服务。

在“我的技术支持”中，用户可以保存过滤器、收藏夹和标签，请求 CAx 数据以及集成“文

档”区内的个人数据库。此外，填写支持请求表时还支持数据自动填写功能，用户可始终浏

览所提出的 新服务请求。

只需注册一次，即可使用“我的技术支持”的全部功能。

有关“我的技术支持”，敬请访问 Internet (https://
support.industry.siemens.com/My/cn/zh/)。

“我的技术支持” - 文档

在“我的技术支持”的“文档”区域，可将完整手册或部分手册组合成自己的手册。

并将相关手册导出为 PDF 格式或其它可编辑格式。

有关“我的技术支持” - 文档，敬请访问 Internet (https://
support.industry.siemens.com/My/cn/zh/documentation)。

更多支持

• 有关各种 SIMATIC 产品与自动化系统的技术文档，敬请访问 Internet (http://
www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal)。

• 有关在线产品目录和在线订购系统，敬请访问 Internet (https://
mall.industry.siemens.com)。
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6.1.1 功能手册文档指南

6.1.1.1 信息类“功能手册”

SIMATIC S7‑1500 自动化系统、基于 SIMATIC S7‑1500 和 SIMATIC ET 200MP 的 
1513/1516pro-2 PN, SIMATIC Drive Controller CPU、ET 200SP、ET 200AL 和 ET 200eco PN  
分布式 I/O 系统的文档分为 3 个部分。

用户可根据需要快速访问所需内容。

相关文档，可从 Internet 免费下载。 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
109742705)

基本信息

系统手册和入门指南中详细描述了 SIMATIC S7‑1500, SIMATIC Drive Controller, ET 200MP、
ET 200SP、 ET 200AL 和 ET 200eco PN 系统的组态、安装、接线和调试。对于 
1513/1516pro-2 PN CPU，可参见相应的操作说明。 
 STEP 7 在线帮助为用户提供了组态和编程方面的支持。

示例： 
• S7-1500 入门指南

• 系统手册

• ET 200pro 和 1516pro-2 PN CPU 操作说明

• TIA Portal 在线帮助

设备信息

设备手册中包含模块特定信息的简要介绍，如特性、接线图、功能特性和技术规范。

示例： 
• CPU 设备手册

• “接口模块”设备手册

• “数字量模块”设备手册

• “模拟量模块”设备手册

• “通信模块”设备手册

• “工艺模块”设备手册
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• “电源模块”设备手册

• BaseUnit 设备手册

常规信息

功能手册中包含有关 SIMATIC Drive Controller 和 S7-1500 自动化系统的常规主题的详细描

述。 
示例：

• 《诊断》功能手册

• 《通信》功能手册

• 《运动控制》功能手册

• 《Web 服务器》功能手册

• 《周期和响应时间》功能手册

•  PROFINET 功能手册

•  PROFIBUS 功能手册

产品信息

产品信息中记录了对这些手册的更改和补充信息。本产品信息的优先级高于设备手册和系统

手册。 
有关产品信息的 新版本，敬请访问 Internet： 
• S7-1500/ET 200MP (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/

68052815/en)
• SIMATIC Drive Controller (https://support.industry.siemens.com/cs/de/zh/view/

109772684/zh)
• 运动控制 (https://support.industry.siemens.com/cs/de/zh/view/109794046/zh)
• ET 200SP (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/73021864)
• ET 200eco PN (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109765611)

手册集

手册集中包含系统的完整文档，这些文档收集在一个文件中。 
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可以在 Internet 上找到手册集： 
• S7-1500/ET 200MP/SIMATIC Drive Controller (https://

support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/86140384)
• ET 200SP (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/84133942)
• ET 200AL (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/95242965)
• ET 200eco PN (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109781058)

6.1.1.2 基本工具

下面介绍的工具在所有步骤中都会为您提供支持：从规划到调试，再到系统分析。

TIA Selection Tool
TIA Selection Tool 工具可在为 Totally Integrated Automation (TIA) 选择、组态和订购设备时

提供支持。 
作为 SIMATIC Selection Tools  的后继产品，它将已熟悉的自动化技术的各组态编辑器组装到

一个工具中。

借助 TIA Selection Tool ，用户可基于产品选型或产品组态生成完整的订单表。

有关 TIA Selection Tool，敬请访问 Internet。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109767888)

SIMATIC Automation Tool 
通过 SIMATIC Automation Tool ，可对各个 SIMATIC S7 站进行调试和维护操作（作为批量操

作），而无需打开 TIA Portal。  
SIMATIC Automation Tool 可提供各种功能：

• 扫描 PROFINET/Ethernet 系统网络，识别所有连接的 CPU
• 为 CPU 分配地址（IP、子网、Gateway）和设备名称（PROFINET 设备）

• 将日期和已转换为 UTC 时间的编程设备/PC 时间传送到模块中

• 将程序下载到 CPU 中
• RUN/STOP 模式切换

• 通过 LED 闪烁进行 CPU 本地化

• 读取 CPU 错误信息
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• 读取 CPU 诊断缓冲区

• 复位为出厂设置

• 更新 CPU 和所连接模块的固件

SIMATIC Automation Tool 可从 Internet 上下载。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/98161300/en)

PRONETA
SIEMENS PRONETA（PROFINET 网络分析）是一款调试和诊断工具，用于 PROFINET 网络。

PRONETA Basic 有两个核心功能：

• “网络分析”提供了 PROFINET 拓扑的快速概览。可以进行简单的参数更改（例如，更改

设备的名称和 IP 地址）。此外，还可快速方便地将实际组态与参考系统进行比较。

• 通过 IO 测试，可简单、快速完成工厂接线和模块组态测试，其中包括测试结果的记录。

有关 SIEMENS PRONETA Basic，敬请访问 Internet。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/67460624)
SIEMENS PRONETA Professional 是为用户提供附加功能的许可产品。它提供在 PROFINET 网
络中轻松管理资产的能力，还通过各种功能为自动化系统的操作员自动收集/获取所用组件

的数据提供支持：

• 用户界面 (API) 提供自动化单元的访问点，以使用 MQTT 或命令行自动执行扫描功能。

• 借助 PROFIenergy 诊断，可以快速检测支持 PROFIenergy 的设备的当前暂停模式或运行

准备情况，并根据需要进行更改。

• 数据记录向导可支持 PROFINET 开发人员在无需 PLC 和工程组态的情况下快速轻松地读

取和写入非循环 PROFINET 数据记录。

可从 Internet 上下载 SIEMENS PRONETA Professional。 (https://www.siemens.com/proneta-
professional)

SINETPLAN
SINETPLAN (Siemens Network Planner) 是西门子公司推出的一种网络规划工具，用于对基

于 PROFINET 的自动化系统和网络进行规划设计。使用该工具时，在规划阶段即可对 
PROFINET 网络进行预测型的专业设计。此外，SINETPLAN 还可用于对网络进行优化，检测

网络资源并合理规划资源预留。这将有助于在早期的规划操作阶段，有效防止发生调试问题

或生产故障，从而大幅提升工厂的生产力水平和生产运行的安全性。
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优势概览：

• 端口特定的网络负载计算方式，显著优化网络性能

• 优异的现有系统在线扫描和验证功能，生产力水平大幅提升

• 通过导入与仿真现有的 STEP 7 系统，极大提高调试前的数据透明度

• 通过实现长期投资安全和资源的合理应用，显著提高生产效率

SINETPLAN 可从 Internet 上下载。 (https://new.siemens.com/global/en/products/
automation/industrial-communication/profinet/sinetplan.html)

6.1.1.3 SIMATIC 技术文档

附加的 SIMATIC 文档将完善信息。可通过以下链接和 QR 代码获取这些文档及其用途。

借助“工业在线技术支持”，可获取所有主题的相关信息。应用示例用于帮助用户实施相应

的自动化任务。

SIMATIC 技术文档概述

可以在此处找到西门子工业在线技术支持中可用的 SIMATIC 文档的概述：

工业在线技术支持（国际） (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/109742705)

 
观看此短视频，了解在西门子工业在线技术支持中可以直接找到概述的位置以及如何在移

动设备上使用西门子工业在线技术支持：

每个视频快速介绍自动化产品的技术文档 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109780491)

YouTube 视频：西门子自动化产品 - 技术文档一览 (https://youtu.be/
TwLSxxRQQsA)
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我的技术支持

通过“我的技术支持”，可以 大程度善用您的工业在线支持服务。 

注册 要使用“我的技术支持”中的所有功能，必须先进行注册。注册后，可以

在个人工作区中创建过滤器、收藏夹和选项卡。 
支持申请 支持申请页面还支持用户资料自动填写，用户可随时查看当前的所申请的

支持请求。 
文档 在“文档”(Documentation) 区域中，可以构建您的个人库。 
收藏夹 可使用“添加到我的技术支持收藏夹”(Add to mySupport favorites) 来标

记特别感兴趣或经常需要的内容。在“收藏夹”(Favorites) 下，会显示所

标记条目的列表。 
近查看的文章“我的技术支持”中 近查看的页面位于“ 近查看的文章”(Recently 

viewed articles) 下。

CAx 数据 借助 CAx 数据区域，可以访问 CAx 或 CAe 系统的 新产品数据。仅需单

击几次，用户即可组态自己的下载包：

• 产品图片、二维码、3D 模型、内部电路图、EPLAN 宏文件

• 手册、功能特性、操作手册、证书

• 产品主数据 

有关“我的技术支持”，敬请访问 Internet。 (https://
support.industry.siemens.com/My/ww/zh)

应用示例

应用示例中包含有各种工具的技术支持和各种自动化任务应用示例。自动化系统中的多个组

件完美协作，可组合成各种不同的解决方案，用户无需再关注各个单独的产品。

有关应用示例，敬请访问 Internet。 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/zh/ps/ae)

6.2 安全须知

6.2.1 安全性信息

Siemens 为其产品及解决方案提供了工业信息安全功能，以支持工厂、系统、机器和网络的

安全运行。
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为了防止工厂、系统、机器和网络受到网络攻击，需要实施并持续维护先进且全面的工业信

息安全保护机制。Siemens 的产品和解决方案构成此类概念的其中一个要素。

客户负责防止其工厂、系统、机器和网络受到未经授权的访问。只有在有必要连接时并仅在

采取适当安全措施（例如，防火墙和/或网络分段）的情况下，才能将该等系统、机器和组

件连接到企业网络或 Internet。 
关于可采取的工业信息安全措施的更多信息，请访问 (https://www.siemens.com/
industrialsecurity)。
Siemens 不断对产品和解决方案进行开发和完善以提高安全性。Siemens 强烈建议您及时更

新产品并始终使用 新产品版本。如果使用的产品版本不再受支持，或者未能应用 新的更

新程序，客户遭受网络攻击的风险会增加。 
要及时了解有关产品更新的信息，请订阅 Siemens 工业信息安全 RSS 源，网址为 (https://
www.siemens.com/cert)。

6.3 说明

6.3.1 支持的硬件

如果设备支持轨迹和逻辑分析器功能，则可使用项目树中设备下方的 “轨迹”进行选择。

以下设备支持轨迹和逻辑分析器功能： 
• SIMATIC S7-1200 CPU（固件版本 V4.0 及以上版本）

• SIMATIC S7-1500、ET 200SP、CPU 1513pro-2 PN 和 CPU 1516pro-2 PN CPU
• SIMATIC S7-1500 软件控制器

• SIMATIC Drive Controller
• ET 200SP Open Controller
• 支持 Startdrive 的 SINAMICS 驱动装置

• SINAMICS V90 + HSP 0185
• SIRIUS SIMOCODE pro（带 Simocode ES）
• SIRIUS 软起动器 3RW （带软起动器 ES）
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6.3.2 通过轨迹功能记录测量值

简介

在项目树 (页 67)中双击“轨迹”(Traces) 系统文件夹下的条目可调用轨迹和逻辑分析器功能。

存储卡上的测量也能通过网络服务器的诊断接口进行读取和显示。

使用轨迹和逻辑分析器功能来记录设备变量并对记录进行评估。例如，变量为 CPU 的驱动

参数或系统和用户变量。可安装轨迹的数量取决于硬件。可以使用项目轨迹来跨设备记录多

个设备的变量。

记录数据保存于设备上，且在需要时可由工程系统（ES）读出，永久保存。因而，轨迹和逻

辑分析器功能适合于监视高度动态进程。再次激活记录时，记录的数值会被覆盖掉。

在工艺对象（例如，轴控制面板）的调试编辑器中，还使用轨迹和逻辑分析器功能。来自轴

控制面板的有效记录数据作为已安装的轨迹显示在“轨迹”(Traces) 系统文件夹中。通过快捷

菜单命令可以将记录数据添加至轴控制面板或 PID 曲线图的测量中。

根据所用的设备，记录选项可能不同。

在操作章节里，您可以查找到使用轨迹和逻辑分析器功能的快速指南 (页 124)。
下图说明了轨迹的运行模式：

① TIA Portal 中编程设备 (PG) 上的轨迹组态

可在轨迹组态过程中指定待记录信号、记录时长和触发条件。轨迹组态取决于各个设备，具

体参见相应“设备”。

② 将轨迹组态从 PG 传输到设备
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当建立在线连接时，可将整个轨迹组态传输到设备中。

③ 等待记录

如果激活 (页 135)所记录的轨迹组态，则记录执行与 PG 无关。满足触发器条件时，将立即

进行记录。

④ 将测量结果从设备传输到 PG 中
使用保存项目中的测量 (页 137)，存储 TIA Portal 中已打开项目内的测量。完成记录后可以

随时保存测量，与测量时间无关。

⑤ 评估，管理和保存测量结果

曲线图和信号表中提供了各种用于评估测量结果的选项。系统支持各种不同的显示类型，如

二进制信号可采用位表示方式。

不同测量中的信号可叠加在一起作为组合测量，并进行比较。

也可以将测量作为一个文件导出和导入。

通过 TIA Portal 中的保存项目 (页 137)，也可以保存传输到项目里的测量。

6.3.3 轨迹组态、记录、已记录的轨迹和测量

在本章节中，将介绍各术语的含义及其相互关系：轨迹组态、记录、已记录的轨迹和测量。

轨迹组态

在  轨迹组态中，可进行以下设置：

• 带有显示方式的待记录信号

• 记录条件

– 采样

– 触发器

– 设备上的测量（存储卡）

通过拖放操作或剪贴板，可将轨迹组态复制到“轨迹”(Traces) 文件夹中。组态的应用取决于

设备类型。可使用以下源： 
• 轨迹组态 
• 测量 
• 设备上的测量（存储卡）

• 组合测量（选择所包含的一个测量）
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记录

在该设备中进行记录。每个已记录的轨迹组态中，只有一个记录。新记录开始时，将覆盖旧

的记录。

已记录的信息不具有保持性（设备关断/接通时，记录将丢失），但可作为一个测量永久性

地保存在项目中。

已记录的轨迹

已记录的轨迹  包括一个轨迹组态和一个可选记录。已记录轨迹的 大数量取决于具体设备。

轨迹组态将永久性地存储在设备上。轨迹组态的保持性也可根据设备进行组态，如使用 
S120。
组态数据显示为写保护。

测量

测量  由轨迹组态和记录组成（如果存在有已记录的数据）。每个已记录的轨迹都可作为

测量保存在项目中。 
测量的记录数据可进行离线查看。

组态数据显示为写保护。

设备上的测量（存储卡）

在 “设备上的测量（存储卡）”(Measurements on device (memory card)) 文件夹中，包

含保存在设备（如，存储卡）中的测量。这些测量将永久保存，仅用户才可删除。

已记录的测量可通过拖放操作移动到“测量”(Measurements) 文件夹中，并作为测量保存在

项目中。

带有同名已记录轨迹的轨迹组态

通常，项目中包含一个与已记录轨迹同名的轨迹组态。进行在线连接时，该轨迹将显示在项

目树中并标有  图标。

另请参见“用户界面 - “跟踪”项目树文件夹 (页 69)”。

组合测量

使用组合测量  对不同测量中的信号进行比较和分析。
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测量可相互同步并交叠显示。

更改组合测量中的测量设置不会影响原始测量。原始测量保持不变。

6.3.4 数据存储

轨迹工具栏和曲线图同样可以实现轨迹组态的传输和记录的查看。 
下图为数据存储的示意图：

说明

保存轨迹组态和测量结果

为 TIA Portal 中的项目保存轨迹组态和测量结果。

若关闭项目时未进行保存，则已传输至项目的轨迹组态和测量结果丢失。在关闭项目之前，

关闭而后重新打开轨迹编辑器不会造成数据丢失。

6.3.5 长期轨迹 (S7-1500)
长期轨迹记录信号。
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与轨迹相比，长期轨迹具有以下特性：

• 在长期轨迹组态中，用户在编程设备中定义一个目标路径。长期轨迹记录在编程设备的

已组态目标路径中另存为 .csv 文件和 .lttcd 文件。

• 用户无法组态记录时长或触发器。 
• 不支持在设备（存储卡）中保存测量值 
• 不支持快速傅立叶变换/波特公式或快速傅立叶变换图/波特图

有关哪些设备支持长期轨迹的说明，请参见“设备”部分的相应内容。

长期轨迹工作流程

有关使用长期轨迹的快速入门 (页 129)，请参见“操作”部分。

下图说明了长期轨迹的工作原理：

① TIA Portal 中编程设备 (PG) 上的长期轨迹组态

用户可以在长期轨迹组态中定义要记录的信号以及长期轨迹测量值的目标路径。长期轨迹组

态因设备而异，设备部分提供了相关描述。

② 将长期轨迹组态从编程设备传输到设备

在线连接建立后，可将整个长期轨迹组态传输到设备。

③ 启动长期轨迹记录并在目标路径中保存长期轨迹测量
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激活轨迹组态以启动记录。长期轨迹记录在编程设备的已组态目标路径中另存为 .csv 文件

和 .lttcd 文件。

说明

注意，如果编程设备与 CPU 之间存在在线访问问题，会导致记录出错甚至失败。

尽可能将编程设备直接连接到 CPU。

有关长期轨迹记录另存为 csv 文件的更多信息，请参见“长期轨迹记录 (页 150)”部分。

④ 显示、管理及评估长期轨迹测量值

记录取消激活后，长期轨迹测量值会立即显示在时间图中。

通过在项目中保存测量 (页 137)，在 TIA Portal 的已打开项目中存储测量值。

项目中保存的测量值存储在“长期轨迹”(Long-term trace) 测量文件夹中。还可以从目标路

径将 .lttcd 文件作为长期轨迹测量值导入。

曲线图和信号表中提供了各种用于评估测量结果的选项。支持各种显示类型，例如，二进制

信号的位表示。

项目在 TIA Portal 中保存后，传输到项目中的测量值会同时保存下来。

6.3.6 项目轨迹

6.3.6.1 常规

项目轨迹包括多个设备的轨迹组态并且会跨设备记录信号。 
每个设备都可以触发所有加入设备上的记录。在接收全局触发器信号后，具有有效项目轨迹

组态的设备开始记录。

每个相应设备都会指明是否支持项目轨迹功能。

要求

为了通过项目轨迹记录，必须满足以下要求： 
• PROFINETRT 或 IRT 通信 
• 所有设备均位于 PROFINET 子网（无路由） 
• 从 TIA Portal 到所有设备的在线连接，用于将项目轨迹传送到设备。
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• 多可为一个设备组态“立即记录”触发器模式。

• 必须至少为一个设备组态一个触发器。

6.3.6.2 时间同步

时间同步的精度取决于如何确定轨迹测量点事件。由于使用 IRT 循环，因此时钟同步通信可

以提供 高精度。在所有其它情况下，将使用设备的时钟时间。

项目轨迹可包含使用 RT 和 IRT 通信的设备。

对于信号的同步显示，必须在“时间（相对）”(Time (relative)) 模式下设置 X 轴。在该表示

中，测量值按时间排列，使其触发事件在 0 ms 处发生。 
为了方便估算绝对时间，应对设备的时钟时间进行同步。

有关轨迹测量点事件的信息，请参见设备特定的说明，例如，“记录级”下的 
S7-1200/1500 CPU。

RT 通信的触发时间

从其他设备接收触发的设备具有延时的触发事件。对于 RT 通信，触发事件的时间源自传输

时间和记录时间。首先在记录 OB 结束时检测到触发事件，并将此时间作为触发时间。对于 RT 
通信，无法确定原始触发时间与 OB 中的估算时间之间的时间延迟。这意味着从其他设备接

收触发的设备的信号趋势显示为向前移动。保存测量值后，可以利用时间偏移手动校正这些

信号。
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项目跟踪记录示例：

下图显示了项目跟踪的记录以及具有偏移的表示的更正。

6.4 轨迹软件用户界面

轨迹和逻辑分析器功能的用户界面由若干区域组成。此处介绍了 TIA Portal 中用户界面的布

局。

下图显示了表面分配的一个示例：
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项目树

在项目树中，可通过右键快捷菜单直接管理和创建轨迹和测量。

工作区
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① 工作区的标题栏

显示当前显示中的设备。

② 轨迹工具栏

在项目和设备中对轨迹进行管理的按钮：

• 激活/取消激活已记录的轨迹

• 删除已记录的轨迹

• 在设备和项目间，传输轨迹组态和测量

• 导出轨迹组态和测量 
• 切换离线和在线显示

③ 轨迹的状态显示 
当前记录状态显示

④ “组态”(Configuration) 选项卡

设备特定的组态，包括记录时长、触发条件以及信号选择。

组态设备的项目轨迹。

参见“设备特定说明”。

⑤ “时间图”(Time diagram) / “快速傅立叶转换图”(FFT diagram) / “波特图”(Bode 
diagram) 选项卡

以曲线图、快速傅立叶转换图或波特图的形式，显示记录的值以及所显示测量中的信

号。 
显示方式的具体数据。

“信号选择”(Signal selection) 选项卡

显示组合测量中包含的所有信号。

“轨迹”(Trace) 任务卡

显示带有数学估算 ⑥ 的测量光标数据和快照。

⑦ 巡视窗口

显示轨迹组态的常规信息

6.4.1 项目树

6.4.1.1 用户界面 - “跟踪”项目树文件夹

轨迹组态和已记录的轨迹均显示在  “轨迹”(Traces) 文件夹中。 
有关“轨迹”(Traces) 子文件夹的详细信息，请见以下章节。

使用轨迹和逻辑分析器功能

6.4 轨迹软件用户界面

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 69



双击一个轨迹可在工作区域内打开相应的“组态”(Configuration) 或“时间图”(Time diagram) 
选项卡。

“轨迹”(Traces) 文件夹中的图标

下表中阐释了  “轨迹”(Traces) 文件夹中的图标含义：

图标 说明

添加轨迹组态

双击图标可添加新的轨迹组态。

轨迹组态（离线）

双击图标可打开“组态”(Configuration) 选项卡。

已记录的轨迹（在线）

仅当没有与已记录轨迹同名的离线轨迹组态时，该图标才显示。

双击图标可打开“时间图”(Time diagram) 选项卡。

带有同名已记录轨迹的轨迹组态

如果  按钮未激活，显示来自项目的轨迹组态。轨迹与轨迹组态相对应。

如果  按钮已激活，则显示来自设备的轨迹组态。该轨迹与已记录的轨迹相

对应。

双击该符号，打开已记录轨迹的“时间图”(Time diagram) 选项卡。

状态

当有在线连接时，状态会显示在项目树的右侧栏中。状态还会以悬浮提示信息的形式显示在

相应的图标上。

下表给出了相关图标的含义： 

图标 说明

在线与离线组态相同

在线与离线组态不同

组态仅在线存在
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快捷菜单命令

下表列出  “轨迹”(Traces) 系统文件夹的快捷菜单命令： 

快捷菜单命令 说明

“添加新组”(Add 
new group)

插入一个新文件夹。

“添加新轨

迹”(Add new 
trace)

插入新的轨迹组态并打开组态选项卡。

“导入轨迹组

态”(Import trace 
configuration)

从文件中导入轨迹组态。 

下表列出轨迹组态  和已记录的轨迹  /  的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 轨迹组态 已记录

的轨迹

说明

“复制”(Copy) x - 将轨迹组态或轨迹复制到剪贴板。

“粘贴”(Paste) x - 从剪贴板中插入轨迹组态或测量。

“删除”(Delete) x x 从项目树或设备中删除选定对象。

“重命名”(Rename) x - 将选定对象切换到编辑模式。

“导出轨迹组

态”(Export trace 
configuration)

x - 将轨迹组态导出为扩展名为“*.ttcfgx”的文件，

或将该设备中的轨迹导出为扩展名为“*.ttrecx”
的文件。

基于兼容性原因，虽然“*.ttcfg”和“*.ttrec”文件

扩展名中不含设备系列信息，但在 TIA Portal 
V12 中仍然支持。

也可以在同一设备系列内的设备之间复制轨迹组态。

6.4.1.2 用户界面 - “测量”项目树文件夹

“测量"(Measurements)文件夹显示已保存的测量。 
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“测量”(Measurements) 文件夹中的图标

下表中阐释了 “测量”(Measurements) 文件夹中的图标含义：

图标 说明

测量（离线）

双击图标可打开“时间图”(Time diagram) 选项卡。

对测量的配置可通过拖拽移动至“轨迹”文件夹中。

快捷菜单命令

下表列出  “测量”(Measurements) 系统文件夹的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“添加新组”(Add 
new group)

插入一个新文件夹。

“导入测量结

果”(Import 
measurement)

从扩展名为“*.ttrecx”的文件中导入测量。 
导入与设备无关。

出于兼容性原因，尽管“*.ttrec”文件扩展名不包含任何有关设备系列的

信息，但仍受 V12 支持。 

下表列出测量快捷菜单命令 ：

快捷菜单命令 说明

“复制”(Copy) 将选定对象的轨迹组态复制到剪贴板。

“粘贴”(Paste) 从剪贴板中插入测量。

“删除”(Delete) 从项目树或设备中删除选定对象。

“重命

名”(Rename)
将选定对象切换到编辑模式。

“生成新的交叠测

量”(Generate 
new overlay 
measurement)

通过选中的测量生成新的交叠测量。

“导出测

量”(Export 
measurement)

使用上次保存的标准视图导出测量  
测量保存为扩展名为“*.ttrecx”或“*.csv”的文件。出于兼容性原因，尽管

“*.ttrec”文件扩展名不包含任何有关设备系列的信息，但仍受 V12 支持。

还可以复制测量值，而与设备系列无关。
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6.4.1.3 用户界面 - “已安装的测量（存储卡）”项目树文件夹

在 “设备上的测量（存储卡）”(Measurements on device (memory card)) 文件夹中，显

示存储卡中包含的所有测量。只当与设备在线连接时，该文件夹才显示。 
通过拖放操作，将此处包含的文件夹或测量移动到“测量”(Measurements) 系统文件夹中。

这样，即可将测量传输到项目中。 

说明

从设备（存储卡）中传送大量轨迹测量数据

将轨迹测量从设备传送到项目中时，将增加对存储容量的要求。 
请尽量避免同时复制大量数据和大批量测量，否则将导致存储空间消耗过大且复制时间显著

延长。

“轨迹”(Traces) 文件夹中的图标

下表中介绍了系统文件夹  中各图标的含义：

图标 说明

文件夹由系统自动生成，并包含有关记录激活时间的信息：

该文件夹的名称无法更改。

  已记录的测量

双击图标可打开“时间图”(Time diagram) 选项卡。

通过名称中的时间戳，可显示触发事件的发生时间。

快捷菜单命令

下表列出组文件夹  的快捷菜单命令： 

快捷菜单命令 说明

“复制”(Copy) 将所选对象复制到剪贴板上。

“删除”(Delete) 从项目树和设备中删除选定对象。

下表列出测量快捷菜单命令 ：

快捷菜单命令 说明

“打开”(Open) 在“时间图”(Time diagram) 选项卡中，打开测量。

“复制”(Copy) 将所选对象复制到剪贴板上。
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快捷菜单命令 说明

“删除”(Delete) 从项目树和设备中删除选定对象。

“导出测

量”(Export 
measurement)

将测量结果导出为扩展名“*.ttrecx”或“*.csv”的文件。

出于兼容性原因，尽管“*.ttrec”文件扩展名不包含任何有关设备系列的

信息，但仍受 V12 支持。

“属

性”(Properties)
显示“测量的常规属性 (页 111)”。

6.4.1.4 用户界面 - “交叠测量”项目树文件夹

系统文件夹 “组合测量”(Combined measurements) 显示组态的组合测量。 

“组合测量”(Combined measurements) 文件夹中的图标

下表介绍了系统文件夹 “组合测量”(Combined measurements) 中各图标的含义：

图标 说明

添加新的组合测量

双击图标以便添加新的组合测量并打开“时间图”(Time diagram) 选项卡。

组合测量

双击图标可打开“时间图”(Time diagram) 选项卡。
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快捷菜单命令

下表列出系统文件夹 “组合测量”(Combined measurements) 或该  中包含的组文件夹

的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“添加新组”(Add 
new group)

插入一个新文件夹。

“添加新的组合测

量”(Add new 
combined 
measurement)

插入新的组合测量并打开“时间图”(Time diagram) 选项卡。

“导入组合测

量”(Import 
combined 
measurement)

从扩展名为 "*.ttcbmx" 的文件导入组合测量

下表列出了组合测量  的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“打开”(Open) 在工作区中打开选中的组合测量。

“导入测量结果”(Import 
measurement)

从扩展名为 "*.ttrecx" 的文件导入测量 
基于兼容性原因，虽然 "*.ttrec" 文件扩展名中不含设备系列信

息，但在 V12 中仍然支持。 
“导出组合测量”(Export 
combined measurement)

导出组合测量

组合测量使用扩展名 "*.ttcbmx" 或 "*.csv" 保存。也可以再次导

入 "*.ttcbmx" 格式。 
“复制”(Copy) 将所选对象复制到剪贴板上。

“粘贴”(Paste) 粘贴测量、设备中轨迹的测量或剪贴板的组合测量。

可从剪贴板中插入类型相同的多个对象。

“删除”(Delete) 从项目树或设备中删除选定对象。

“重命名”(Rename) 将选定对象切换到编辑模式。

“属性”(Properties) 显示组合测量的常规属性。

也可以在整个设备中复制组合测量。

使用轨迹和逻辑分析器功能

6.4 轨迹软件用户界面

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 75



6.4.1.5 用户界面 - “长期轨迹”(Long-term traces) 项目树文件夹 (S7-1500)
长期轨迹组态和已安装的长期轨迹均显示在“长期轨迹”(Long-term traces)  文件夹中。 
双击某个长期轨迹可在工作区内打开相应的“组态”(Configuration) 或“时间图”(Time 
diagram) 选项卡。

“长期轨迹”(Long-term traces) 文件夹中的图标

 下表列出了 “长期轨迹”(Long-term traces) 文件夹中的图标及说明：

图标 说明

添加新的长期轨迹

双击该图标可添加新的长期轨迹组态。

长期轨迹组态（离线）

双击该图标可打开“组态”(Configuration) 选项卡。

已安装的长期轨迹（在线）

仅当没有与已安装轨迹同名的离线长期轨迹组态时，该图标才会显示出来。

双击该图标可打开“时间图”(Time diagram) 选项卡。

含同名已安装长期轨迹的长期轨迹组态

如果  按钮取消激活，则来自项目的轨迹组态会显示出来。每个轨迹都有对

应的轨迹组态。

如果  按钮已激活，则来自设备的轨迹组态会显示出来。该轨迹与已记录的

轨迹相对应。

双击该图标可打开已安装轨迹的“时间图”(Time diagram) 选项卡。

“测量”(Measurements) 文件夹

“测量”(Measurements) 文件夹显示长期轨迹测量 。

“长期轨迹”(Long-term traces) 文件夹中的“测量”(Measurements) 文件夹与

“轨迹”(Traces) 文件夹中的“测量”(Measurements) 文件夹作用相似。用户界

面 - “测量”项目树文件夹 (页 71)

状态

如果在线连接存在，则项目树中右侧列会显示状态。状态还会以悬浮提示信息的形式显示在

相应的图标上。
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下表列出了相关图标的含义： 

图标 说明

在线和离线组态相同

在线和离线组态不同

组态仅在线存在

快捷菜单命令

下表列出了“长期轨迹”(Long-term traces)  文件夹的快捷菜单命令： 

快捷菜单命令 说明

“新增组”(Add 
new group)

添加新的文件夹。

“新增长期轨

迹”(Add new 
long-term trace)

添加新的长期轨迹组态并打开“组态”(Configuration) 选项卡。

下表列出了长期轨迹组态  和已安装长期轨迹  /  的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 长期轨迹组

态

已安装

的长期

轨迹

说明

“复制”(Copy) x - 将长期轨迹组态或已安装长期轨迹复制到剪贴

板。

“粘贴”(Paste) x - 从剪贴板插入长期轨迹组态或测量。

“删除”(Delete) x x 从项目树或设备中删除所选对象。

“重命名”(Rename) x - 将所选对象切换到编辑模式。

也可以在同一设备系列的不同设备间复制长期轨迹组态。

6.4.2 工作区

6.4.2.1 用户界面 - 轨迹工具栏

可通过工具栏中的按钮管理轨迹。
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下表列出了各按钮的功能：

图标 说明

将选定的轨迹组态传送到设备中

选定的轨迹组态将传送到设备中。

传送设备中选定的轨迹组态

所选组态将作为新的轨迹组态应用到 “轨迹”(Traces) 系统文件夹中。

当前的显示方式将包含在新的轨迹组态中。

同时会覆盖系统文件夹中同名的轨迹组态。

在线/离线查看

切换在线和离线显示。

不能在波特图中进行监视。

注

同时激活监视和自动缩放功能时，使用“撤消”(Undo) 按钮将无法再执

行任何撤消操作。

注

首次启动一个已记录的轨迹时，系统默认将曲线图中的显示方式设置为

自动缩放。当重新开始记录时，需确认是否保留对缩放设置的更改。必

要时，可在监视记录过程时重新手动激活自动缩放功能。

  激活记录

如果一个已记录的轨迹存在多条记录，则显示屏的相关设置（曲线图和

信号表）同样适用于新的记录。 
注

记录重新开始时，原有的记录丢失。

如果要保存这些记录值，在重新激活记录之前将测量保存在项目中 
(页 137)。
取消激活记录

删除已记录的轨迹

从设备中删除选定轨迹。

自动重复记录

完成一次记录后，会自动再次激活记录。记录完成后，曲线图的显示画

面会刷新。

这种刷新方式尤其适用于快速信号的监视 (页 137)。
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图标 说明

将选定测量从设备传输到项目

该测量将添加到 “测量”(Measurements) 系统文件夹中。

注 
仅保存从设备下载的数据。在曲线图中显示该数据。必要时，可等待直

至显示更新完成。

对于长期轨迹测量

测量值添加到 “长期轨迹测量”(Long-term trace measurements) 系统

文件夹中。

注 
仅保存从设备下载的数据。记录停止后，数据仅显示在时间图中。

导出轨迹组态

将轨迹组态导出为扩展名为 "*.ttcfgx" 的文件。基于兼容性原因，虽然 
"*.ttcfg" 文件扩展名中不含设备系列信息，但在 V12 中仍然支持。

生成轨迹组态

从测量生成一个新的轨迹组态。

从当前视图导出带有设置的测量

将测量结果导出为扩展名为 "*.ttrecx" 或 "*.csv" 的文件。基于兼容性原

因，虽然 "*.ttrec" 文件扩展名中不含设备系列信息，但在 V12 中仍然支

持。 
信号滤波器

按照与图类型相匹配的信号对信号表进行过滤。

例如，如果用户位于“波特图”(Bode diagram) 选项卡中，则在设置了

信号滤波器后，信号表中仅会显示计算得出的波特信号。

注

如果信号表的“公式”(Formula) 列中列出无效值，信号滤波器不会隐藏

信号。

导入测量（只适用于组合测量）

从扩展名为 "*.ttrecx" 的文件导入测量。 
基于兼容性原因，虽然 "*.ttrec" 文件扩展名中不含设备系列信息，但在 
V12 中仍然支持。 
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图标 说明

导出组合测量（只适用于组合测量）

组合测量使用扩展名 "*.ttcbmx" 或 "*.csv" 保存。可在项目树中通过快

捷菜单导入 "*.ttcbmx" 格式。

选择测量（只适用于组合测量）

下拉列表框中包含所导入的测量。选择所需的测量，显示具体组态。

6.4.2.2 用户界面 - 组态选项卡

用户界面 - 组态

轨迹配置依不同设备而有所不同，且在各个设备部分加以描述。

6.4.2.3 用户界面 -“时间图”(Time diagram) 选项卡

用户界面 - 曲线图

曲线图显示记录的选定信号。模拟量信号显示于上部曲线图中。二进制信号在下部图中显示

为位曲线。在信号表 (页 87)中可调整信号的显示，也可通过曲线图中的工具栏进行调整。 
通过项目轨迹，曲线图可显示完成或取消的记录。可在设备下监视任何记录。

使用轨迹和逻辑分析器功能

6.4 轨迹软件用户界面

使用在线与诊断功能

80 编程和操作手册, 11/2022



曲线图中的设置选项及显示

下图给出了一个显示示例：

坐标轴适用于图示中的选定信号（灰色高亮）。可以使用鼠标移动这些图示和调整其大小。

 图标通过垂直线显示设备触发时间。

用来选择单位的下拉列表位于时间轴“时间（相对）”(Time (relative)) 设置的曲线下方。“自

动”(Automatic) 设置根据显示的时间范围自动调整单位。

说明

不可解释的数据类型

一些数据类型要求具有既定格式。如，S7 数据类型 LTime_of_Day。如果此格式不可用，

数据类型将解释为 INT。
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鼠标滚轮的功能

下表列出了曲线图中使用鼠标滚轮可执行的功能：

鼠标滚轮的功能 说明

垂直移动曲线图 滚动鼠标滚轮可将曲线图上部的显示向上或向下移动。 
若信号排列在轨迹中，则成组显示将在光标下方移动。

光标必须位于带模拟量信号的曲线的上方。 
水平移动曲线图 按住 <Shift> 键的同时滚动鼠标滚轮，可左移或右移曲线

图的显示。 
光标必须位于曲线图上方。 

放大和缩小 按住 <Ctrl> 键的同时滚动鼠标滚轮，可放大或缩小曲线图

的显示。光标位置为放大或缩小的起始点。

下部曲线图（位曲线）的数值轴不受影响。

光标必须位于曲线图上方。 

使用键盘的功能

下表列出了曲线图中带有聚焦功能的键盘命令：

快捷键 说明

选择一个测量光标

<Ctrl+Shift+1> 选择或取消选择垂直测量光标 t1。
<Ctrl+Shift+2> 选择或取消选择垂直测量光标 t2。
<Ctrl+Shift+3> 选择或取消选择水平测量光标 Y1。
<Ctrl+Shift+4> 选择或取消选择水平测量光标 Y2。
<Tab> 选择下一个测量光标。

定位垂直测量光标

<左箭头>、<右箭头> 单位为“样例”(Samples) 时，信号在前台将所选择的测量

光标移动一个样例。单位为“时间（相对）”(Time 
(relative))，测量光标将移动 1 个像素。

<Shift + 左箭头>、<Shift + 右
箭头>

单位为“样例”(Samples) 时，信号在前台将所选择的测量

光标移动 10 个样例。单位为“时间（相对）”(Time 
(relative))，测量光标将移动 10 个像素。

定位水平测量光标

<上箭头>、<下箭头> 所选择的测量光标将沿着数值轴移动一个像素。
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快捷键 说明

<Shift + 上箭头>、<Shift + 下
箭头>

所选择的测量光标将沿着数值轴移动 10 个像素。

显示垂直测量光标

<Ctrl + 空格键> 将显示或隐藏垂直测量光标。

<Ctrl + Shift + 空格键> 将显示垂直测量光标并移动到当前视图的中心。

更改视图

<空格键> 移动视图

<Ctrl+0> 在打开的编辑器中，将视图显示设置为 100%
<Ctrl++> 将视图放大 10%
<Ctrl+-> 将视图缩小 10%

快捷菜单命令

下表列出了曲线图中的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“将图另存为图像”(Save 
diagram as image)

以图像格式导出当前显示，如位图。

“将图像复制到剪贴板中”(Copy 
image to clipboard)

将当前显示屏复制到剪贴板。

“测量光标居中”(Center 
measurement cursors)

将已激活的测量光标定位到当前显示屏的中心位置。

“添加到测量”(Add to 
measurements)
（仅轴控制面板和 PID）

将所显示的记录添加到 “测量”(Measurements) 系统文

件夹中。

“自动位曲线高度”(Automatic 
bit track height)

自动调整位曲线的高度，从而确定下部曲线图的大小。

一旦手动更改曲线图之间的空间分配，设置将自动取消激

活。

注

用户可更改曲线图上下部分间的垂直空间分配。为此，可

使用鼠标将曲线图上部的时间轴向上或向下拖动。
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曲线图的工具栏

可通过工具栏中的按钮调整图示。

下表列出了各按钮的功能：

图标 功能 说明

撤消缩放 撤消末次执行的缩放功能。

若已执行多个缩放功能，则可逐个对其进行撤消。

重做缩放 重做末次撤消的缩放功能。若已撤消多个缩放功

能，则可逐个对其进行重做。

标准视图 使用当前视图为记录的标准视图。如果轨迹记录

之后再次显示，则恢复标准视图。

移动视图 按下鼠标按钮来移动显示屏。

缩放选择 按下鼠标按钮来选择任意范围。显示屏根据所选

范围进行比例缩放。

垂直缩放选择 按下鼠标按钮来选择垂直范围。显示屏根据所选

范围进行比例缩放。

水平缩放选择 按下鼠标按钮来选择水平范围。显示屏根据所选

范围进行比例缩放。

放大 放大显示。每次按下该按钮，时间轴和数值轴的

范围都会缩小。曲线显示变得更大。

缩小 缩小显示。每次按下该按钮，时间轴和数值轴的

范围都会放大。曲线显示变得更小。

全部显示 按比例缩放可用数据的显示屏，从而显示完整时

间范围和所有数值。

数值轴的自动缩放 显示屏按比例缩放，从而在当前显示的时间范围

内显示所有数值。

信号之间的相对缩放率可以更改。 
注

当数值轴的缩放功能激活时，数值轴的自动缩放

就停止。此按钮可重新激活对 小/ 大值的自动

调节
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图标 功能 说明

显示整体时间范围 显示屏按比例缩放，从而将当前显示在数值范围

内的数值显示在整体时间范围上。

仅当“显示全部值”(Display all values)  激活

时，显示的数值范围才会变化。

注

当时间轴的缩放功能激活时，时间轴的自动缩放

就停止。此按钮可重新激活对时间范围的自动调

节。

轨迹排列 激活或取消激活轨迹排列。

当轨迹排列激活时，信号会根据相关的数值轴进

行相互排列。

标定组将显示在同一个轨迹上。

此设置不影响位曲线的显示。

时间轴的单位转换 转换时间轴的单位

以下单位可调节：

• “测量点”(Samples)
• “时间（相对）”(Time (relative)) 

相对于触发时间的相对时间

• “测量点的时间戳”(Time stamp of the 
samples)

显示测量点 测量点在曲线上显示为小圈。

插值表示 两个连续浮点数测量点之间的线性插补

如果未启用线性插补（默认设置），则将分步绘

制测量点之间的连线。
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图标 功能 说明

显示垂直测量光标 显示垂直测量光标。

可通过鼠标移动两个测量光标的垂直位置。在信

号表中显示相关测量值和两个测量光标的位置

差。在“轨迹”(Trace) 任务卡中显示“测量光

标”(Measurement cursor) 窗格 (页 112)，以便显

示详细信息。

也可使用光标键。垂直测量光标可通过光标键，

执行以下动作：

• 选择

• 定位

• 显示或隐藏测量光标

• 将测量光标居中

显示水平测量光标 显示水平测量光标。

两个测量光标的水平位置可以用鼠标移动。

在“轨迹”(Trace) 任务卡中显示“测量光

标”(Measurement cursor) 窗格 (页 112)，以便显

示数值或者通过输入位置重新定位测量光标。

也可使用光标键。水平测量光标可通过光标键，

执行以下动作：

• 选择

• 定位

显示/隐藏时间范围显示 在曲线下方显示或隐藏时间范围显示

时间范围显示会根据所选信号以黄色显示曲线中

的区域。

可以使用鼠标移动黄色区域，并且可以水平更改

边框。

显示/隐藏图例 显示或隐藏曲线图中的图例以及位曲线标签。

图例左对齐 在曲线图的左侧显示图例和位曲线标签。

图例右对齐 在曲线图的右侧显示图例和位曲线标签。

更换背景色 在各个背景色之间进行切换。
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用户界面 - 信号表

信号表列出了所选测量的信号，以及某些属性的设置选项。 
在线模式下，可更改设备中的轨迹设置。单击“ ”按钮，可应用显示方式的更改；否则

在切换为离线模式时，系统将丢弃这些更改。 
当把设备中轨迹添加到测量时，信号表的当前设置将在测量中保存。

可通过拖放操作对信号进行排序。在信号内可以重新排序信号位。 

信号表中的设置选项及显示

下图给出了一个显示示例：

下表列出了所记录信号的设置与显示方式：

列 说明

“状态”(Status)
（仅限在线模式

下的项目轨迹）

状态显示

  没有在线连接

组态仅离线存在

在线与离线组态不同

没有访问权限

在线与离线组态相同

信号或错误符号  
  信号

故障安全信号

数据块中的信号

故障安全数据块中的信号

已计算的信号（公式）

已计算信号的公式中的错误

选择在曲线图中显示 - 多可以选择 16 个信号。

该点说明在位选择中至少已选择了一个位用于信号位曲线的显示。
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列 说明

“信号引

用”(Signal 
reference)

（仅限轨迹）

自动生成的信号编号

可通过公式中的信号引用访问信号。

“设备”(Device)
（仅限项目轨迹）

显示设备名称

“名称”(Name) 显示信号名称

单击显示的信号的名称即可更新曲线图的比例。

在不带信号符号的 后一行，可输入已计算信号的名称。已计算的信号

使用其名称输入。

“测

量”(Measureme
nt)
（仅限组合测量）

显示测量值

显示信号所属的测量的名称。

  打开位选项

也可以选择以下数据类型的单个位元，以便在底部的曲线图中显示位曲

线：

• Byte, Word, DWord, LWord
• SInt, USInt, Int, UInt, DInt, UDInt, LInt, ULInt
DWORD 数据类型的已打开位选择示例：

单击图标 ，选择或取消选择显示的相关位。

   波特 自动生成的波特信号

输入信号的波特公式后，会自动为振幅和相位生成波特信号。单击该箭

头可显示波特信号。

“数据类

型”(Data type)
显示数据类型

“显示格

式”(Display 
format)

信号的显示格式

信号支持的显示格式，可供选择。

相应数据类型的显示格式将设置为“默认”(Default)。
“地

址”(Address)
显示信号地址

此栏为空并带有优化/类型校正变量。
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列 说明

“设备”(Device)
（仅限轨迹）

显示或输入公式

公式可以包含数学函数以及数字和信号。使用公式编辑器可方便地创建

公式。

  为已计算的信号调用公式编辑器

单击图标可打开公式编辑器。

“颜色”(Color) 信号色彩的显示和设置选项

“标定

组”(Scaling 
group)

显示或输入一个标定组的标定组名称

在一个标定组中，所有信号的 Y 轴可统一标定。

为可以同时缩放的信号输入一个统一的标定组名称。

通过删除标定组名称，移除标定组中的信号。

标定组将通过功能“使用当前视图为记录的标准视图”(Use current view 
as standard)（按钮 ）进行保存。

说明

您无法对二进制信号事件进行分组。

采用十六进制显示格式时，仅组合格式与显示符号兼容的信号。

该设置不适用于波特图。

  链形图标的

灰色区域

将光标移动到灰色区域或链形图标（  或 ）时，可将比例变化添加

到标定组中或从标定组删除信号。

单击  链形图标可将信号添加到标定组或创建一个新的标定组。

单击  链形图标可将信号从标定组中删除。

对于标定组中已选定的信号，  链形图标可显示同一标定组中的所有信

号。

输入栏 输入字段用于显示标定组的名称。

除了使用链形图标外，还可以通过在该输入栏中输入文字来设置或删除

组名称。

“Y 轴 小”(Min. 
Y-scale)

显示或输入信号缩放比例的 小值。

“Y 轴
大”(Max. Y-
scale)

显示或输入信号缩放比例的 大值。

“Y(t1)” 显示第一测量光标位置处的数值

“Y(t2)” 显示第二测量光标位置处的数值

“ΔY” 显示第一测量光标与第二测量光标的差值
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列 说明

为信号选择数值轴的自动缩放

选择该复选框后，可对标定信号的 小值和 大值进行调整，从而在当

前显示的时间范围内显示所有数值。

曲线图工具栏上的  按钮可激活所有可标定信号的自动标定。

“单位”(Unit) 显示单位 
例如，来自工艺对象的基于单位的值

“注

释”(Comment)
信号注释的显示和输入选项

快捷菜单命令

下表列出信号表的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“插入已计算信号”(Insert 
calculated signal)

在表的顶端插入重新计算的信号

“编辑公式”(Edit formula) 为已计算信号打开公式编辑器

“剪切”(Cut) 无法选中

“复制”(Copy) 将选定行的内容复制到剪贴板。

“粘贴”(Paste) 无法选中

“删除”(Delete) 无法选中

“重命名”(Rename) 无法选中

“显示格式”(Display format) 允许切换显示格式

信号支持的显示格式，可供选择。

“显示信号”(Display signal(s)) 显示曲线图中的选定信号。

“隐藏信号”(Hide signal(s)) 隐藏曲线图中的选定信号。

参见

信号表的使用 (页 140)
使用信号表中的信号组 (页 141)
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界面 - 公式编辑器

公式编辑器提供各种用于分析信号的数学函数。单击  在信号表中打开编辑器。

公式编辑器中的组态选项和显示

下图给出了一个显示示例：

图 6-1 公式编辑器

下表列出了公式编辑器中的组态选项和显示：

字段/按钮 说明

“名称”(Name) 显示和输入所创建公式的名称

该名称必须唯一，并且只包含 Windows 文件名中允许使用的字符。

“数据类

型”(Data type)
显示公式数据类型

数据类型预先分配了 LREAL 类型的浮点数，无法更改。

“单位”(Unit) 显示和输入单位

自由指定的用户定义单位。

信号下拉列表 选择信号

下拉列表包含信号表中的信号，并将选定的信号插入到公式中。
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字段/按钮 说明

“公式输

入”(Formula 
entry)

用于显示和输入公式的文本字段

在此文本框中输入内容或者使用数学函数按钮均可创建公式。

引用信号时，在文本框中可通过带有字符前  $ 的信号引用来引用，在

公式中则通过将名称加双引号来引用。允许混合输入。

限制条件：

• 公式中不允许使用位选择中的位（例如 INT 数据类型下面）。

• 请勿在公式中使用任何以“$”开头的对变量的信号参考，例

如 $0("$0")。
数学函数  
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字段/按钮 说明

  + 加

- 减

* 乘

/ 除

() 括号

将多个表达式组合在一起

SQR 平方

SQRT 平方根

ABS 绝对值

计算数值的大小。

示例

ABS(5) → 5
ABS(-3) → 3
ABS(-3.14) → 3.14

MOD 取模

计算除法的余数值

示例

MOD(5,3) → 2
MOD(3.14,3) → 0.14

REC 倒数值 (1/x)
DIFF 1) 数值微分

示例

公式：DIFF($0,SAMPLETIME)
INT 1) 数值积分

示例

公式：INT($0,SAMPLETIME)
RMS 1) 平方平均数

将所有测量值的平方求和，并将结果值除以测量值的数量。所得值的平

方根即为平方平均数。

示例

公式：RMS($0,SAMPLETIME)
AV 一阶到五阶均值滤波器
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字段/按钮 说明

如果缺少阶规范，则使用一阶均值滤波器。

示例

AV($0,1) → 一阶均值滤波器

AV($0,5) → 五阶均值滤波器

π 数学常量 Pi
AM 算术平均值

算术平均值是五个采样值的移动平均值。

DIF 使用一阶到五阶均值滤波器执行简单减法

如果缺少阶规范，则使用一阶滤波器执行简单减法。

示例

DIF($0,1) → 使用一阶滤波器执行单次减法

DIF($0,5) → 使用五阶滤波器执行单次减法

DIF($0) → 使用一阶滤波器执行单次减法

示例：通过速度信号计算加速度曲线

$0：速度信号（以米/秒为单位）

恒定循环速度记录的循环时间：1 ms
公式：DIF($0,1)/0.001
单位：m/s2

DIF2 使用一阶到五阶均值滤波器执行两次减法

如果缺少阶规范，则使用一阶滤波器执行两次减法。

示例

DIF2($0,1) → 使用一阶滤波器执行两次减法

DIF2($0,5) → 使用五阶滤波器执行两次减法

DIF2($0) → 使用一阶滤波器执行两次减法

示例：通过位序列计算加速度曲线

$0：位序列（以米为单位）

恒定循环位记录的循环时间：1 ms
公式：DIF2($0,1)/SQR(0.001)
单位：m/s2

FFT 快速傅立叶变换

不允许将信号作为输入参数进行计算或对参数进行计算。 
不允许使用快速傅立叶变换函数进行其它计算。
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字段/按钮 说明

必选参数

必须为输入参数指定模拟信号。 
允许的数据类型：

SINT、INT、DINT、LINT、USINT、UINT、UDINT、ULINT、REAL、
LREAL、BYTE、WORD、DWORD、LWORD
可选参数

可以选择指定以下参数：

• RemoveDirectCurrent
移除直流分量

布尔数据类型

如果未设置此参数，则默认设置为“true”（移除直流分量）。

• RangeStart
要显示的第一次采样的索引。

采样值索引显示在 FFT 图中的 X 轴上。 
如果未设置此参数，则将第一个测量采样值视为默认值。

• RangeEnd（需要指定 RangeStart）
要显示的 后一次采样的索引。

采样值索引显示在 FFT 图中的 X 轴上。 
如果未设置此参数，则将 后一个测量采样值视为默认值。

有效示例

$0=输入信号

FFT($0,true)  
FFT($0,0,1000)
FFT($0,false,0,1000)
无效示例

FFT($0,20)
FFT($0,0) 
FFT($0,1000,0) 
FFT($0)+10
FFT($0)+SQRT($5)

波特 包含振幅和相位的波特图

不允许将信号作为参数进行计算或对参数进行计算。 
不允许使用波特函数进行其它计算。

必选参数

必须为输入和输出参数指定模拟信号。 

使用轨迹和逻辑分析器功能

6.4 轨迹软件用户界面

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 95



字段/按钮 说明

允许的参数数据类型：

SINT、INT、DINT、LINT、USINT、UINT、UDINT、ULINT、REAL、
LREAL、BYTE、WORD、DWORD、LWORD
可选参数

可以选择指定以下参数：

• RangeStart
要显示的第一次采样的索引。

样本的索引显示在波特图中的 X 轴上。

如果未设置此参数，则将第一个测量采样值视为默认值。

• RangeEnd（需要指定 RangeStart）
要显示的 后一次采样的索引。

样本的索引显示在波特图中的 X 轴上。

如果未设置此参数，则将 后一个测量采样值视为默认值。

有效示例

$0=输入信号，$1=输出信号

BODE($0,$1)  
BODE($0,$1,0,1000) 
无效示例

BODE($0,20)
BODE($0,$1,0) 
BODE($0,$1,1000) 
BODE($0+1,0)
BODE($0,$1)+10
BODE($0,$1)+SQRT($5)

“显示信号名

称”(Show 
signal name)

显示信号名称 
如果选中该复选框，将显示公式中的信号名称，而不是信号引用。

“验

证”(Validate)
检查公式的有效性

“验证结

果”(Result of 
validation)

验证的结果

显示验证结果，并指示错误和错误位置。

“确定”(OK) 传输公式编辑器中的输入内容

“取消”(Cancel) 放弃公式编辑器中的输入内容
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1) 常数 SAMPLETIME 仅适用于等距记录周期。SAMPLETIME 的时间单位始终为 μs。

说明

在函数 DIF、DIF2、DIFF、AM、RMS、AV 和 INT 中，只能将一个记录的信息作为参数进行

处理。但不会将所有无效公式都标记为错误。

用户界面 - 测量（交叠测量）

测量选项卡显示各个测量，此外还提供用于同步的设置选项。 

测量选项卡中的设置选项及显示

下图给出了一个显示示例：

下表给出用于测量的设置和显示：

列 说明

对齐测量（不适用于波特图）

  “触发/测量

点”(Trigger/
measureme
nt point)

根据触发点或测量点对齐测量

测量的各零点在表格的“对齐”(Alignment) 列中进行预定义。

“时间戳（绝

对时

间）”(Time 
stamp 
(absolute 
time))

根据时间戳对齐测量

信号根据绝对时间戳中的时间进行对齐。 

表格列
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列 说明

 
 
 
 
 

测量图标的静态显示

“名

称”(Name)
测量名称的显示和更改选项

名称必须唯一且可更改。

“对

齐”(Alignm
ent)

对齐测量（仅当选中“触发/测量点”(Trigger/measurement point) 复选框

时才能调整）

确定测量的零点。所有测量信号的显示都与该零点相关。

可进行以下设置：

• 触发器

• 触发事件后的第一次采样

• 第一次采样

• 后一个测量点

该设置不适用于波特图。

“偏移

量”(Offset)
相对于时间轴的偏移量

根据相对于时间轴的偏移量将测量向左或向右移动。

偏移量也可通过剪贴板从测量光标的 ΔX 值中传输到单元格中。另请参见

“将测量与测量光标对齐 (页 144)”。
该设置不适用于波特图。

“时间

戳”(Time 
stamp)

显示触发时间

“注

释”(Comme
nt)

信号注释的显示和输入选项

快捷菜单命令

下表列出信号表的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“剪切”(Cut) 无法选中

“复制”(Copy) 将选定行的内容复制到剪贴板。

“粘贴”(Paste) 无法选中

“删除”(Delete) 无法选中

“重命名”(Rename) 将选定单元格切换到编辑模式。
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快捷菜单命令 说明

“导入测量结果”(Import 
measurement)

从文件中导入测量，例如扩展名为“*.ttrecx”的文件。 
导入与设备无关，也适用于将 PLC 测量结果与驱动设备的

测量结果进行比较。

出于兼容性原因，尽管“*.ttrec”文件扩展名不包含任何有

关设备系列的信息，但仍受 V12 支持。

“导出测量”(Export 
measurement)

将测量结果导出为扩展名“*.ttrecx”或“*.csv”的文件。 
出于兼容性原因，尽管“*.ttrec”文件扩展名不包含任何有

关设备系列的信息，但仍受 V12 支持。

6.4.2.4 用户界面 - “FFT 图”(FFT diagram) 选项卡

用户界面 - 曲线图

FFT 图显示通过快速傅立叶变换公式计算出的测量信号频谱。

Y 轴显示振幅。Y 轴上的值为线性显示。

X 轴表示频率，单位为 Hz。可以将 X 轴上的值设置为线性显示或对数显示。
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曲线图中的设置选项及显示

下图给出了一个显示示例：

在以下曲线图中，可使用“线性”(Linear) 和“对数”(Logarithmic) 选项更改 X 轴的分区。
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鼠标滚轮的功能

下表列出了曲线图中使用鼠标滚轮可执行的功能：

鼠标滚轮的功能 说明

垂直移动曲线图 滚动鼠标滚轮可将曲线图上部的显示向上或向下移动。 
若信号排列在轨迹中，则成组显示将在光标下方移动。

光标必须位于包含模拟量信号的曲线图的上方。 
水平移动曲线图 按住 <Shift> 键的同时滚动鼠标滚轮，可左移或右移曲线

图的显示。 
光标必须位于曲线图上方。 

放大和缩小 按住 <Ctrl> 键的同时滚动鼠标滚轮，可放大或缩小曲线图

的显示。光标位置为放大或缩小的起始点。

下部曲线图（位曲线）的数值轴不受影响。

光标必须位于曲线图上方。 

使用键盘的功能

下表列出了曲线图中带有聚焦功能的键盘命令：

快捷键 说明

选择一个测量光标

<Ctrl+Shift+1> 选择或取消选择垂直测量光标 t1。
<Ctrl+Shift+2> 选择或取消选择垂直测量光标 t2。
<Ctrl+Shift+3> 选择或取消选择水平测量光标 Y1。
<Ctrl+Shift+4> 选择或取消选择水平测量光标 Y2。
<Tab> 选择下一个测量光标。

定位垂直测量光标

<左箭头>、<右箭头> 单位为“样例”(Samples) 时，信号在前台将所选择的测量

光标移动一个样例。

<Shift + 左箭头>、<Shift + 右
箭头>

单位为“样例”(Samples) 时，信号在前台将所选择的测量

光标移动 10 个样例。

定位水平测量光标

<上箭头>、<下箭头> 所选择的测量光标将沿着 Y 轴移动一个像素。
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快捷键 说明

<Shift + 上箭头>、<Shift + 下
箭头>

所选择的测量光标将沿着数值轴移动 10 个像素。

显示垂直测量光标

<Ctrl + 空格键> 将显示或隐藏垂直测量光标。

<Ctrl + Shift + 空格键> 将显示垂直测量光标并移动到当前视图的中心。

更改视图

<空格键> 移动视图

<Ctrl+0> 在打开的编辑器中，将视图显示设置为 100%
<Ctrl++> 将视图放大 10%
<Ctrl+-> 将视图缩小 10%

快捷菜单命令

下表列出了曲线图中的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“测量光标居中”(Center 
measurement cursors)

将已激活的测量光标定位到当前显示屏的中心位置。

曲线图的工具栏

可通过工具栏中的按钮调整图示。

下表列出了各按钮的功能：

图标 功能 说明

撤消缩放 未使用

重做缩放 未使用

标准视图 未使用

移动视图 按下鼠标按钮来移动显示屏。

缩放选择 按下鼠标按钮来选择任意范围。显示屏根据所选

范围进行比例缩放。
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图标 功能 说明

垂直缩放选择 按下鼠标按钮来选择垂直范围。显示屏根据所选

范围进行比例缩放。

根据鼠标位置，所选项会影响振幅响应或相位响

应。

水平缩放选择 按下鼠标按钮来选择水平范围。显示屏根据所选

范围进行比例缩放。

放大 放大显示。每次按下该按钮，时间轴和数值轴的

范围都会缩小。曲线显示变得更大。

缩小 缩小显示。每次按下该按钮，时间轴和数值轴的

范围都会放大。曲线显示变得更小。

全部显示 按比例缩放可用数据的显示屏，从而显示完整时

间范围和所有数值。

数值轴的自动缩放 显示屏按比例缩放，从而显示设定时间范围内的

整个数值范围。 
显示整体时间范围 显示屏按比例缩放，从而将当前显示在数值范围

内的数值显示在整体时间范围上。

仅当“显示全部值”(Display all values)  激活

时，显示的数值范围才会变化。

注

当时间轴的缩放功能激活时，时间轴的自动缩放

就停止。此按钮可重新激活对时间范围的自动调

节。

- 未使用

显示测量点 测量点在曲线上显示为小圈。

- 未使用
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图标 功能 说明

显示垂直测量光标 显示垂直测量光标。

可通过鼠标移动两个测量光标的垂直位置。在信

号表中显示相关测量值和两个测量光标的位置

差。在“轨迹”(Trace) 任务卡中显示“测量光

标”(Measurement cursor) 窗格，以便显示详细信

息。

也可使用光标键。垂直测量光标可通过光标键，

执行以下动作：

• 选择

• 定位

• 显示或隐藏测量光标

• 将测量光标居中

显示水平测量光标 显示水平测量光标。

两个测量光标的水平位置可以用鼠标移动。

在“轨迹”(Trace) 任务卡中显示“测量光

标”(Measurement cursor) 窗格，以便显示数值或

者通过输入位置重新定位测量光标。

也可使用光标键。水平测量光标可通过光标键，

执行以下动作：

• 选择

• 定位

显示/隐藏时间范围显示 显示或隐藏曲线图下面的时间范围显示画面。

时间范围显示画面会根据所选信号以黄色显示曲

线图中的区域。在波特图中，时间范围显示会影

响频率。

可以使用鼠标移动黄色区域，并且可以水平更改

边框。

显示/隐藏图例 在曲线图中显示或隐藏图例。

图例左对齐 在曲线图左侧显示图例。

图例右对齐 在曲线图右侧显示图例。

更换背景色 在各个背景色之间进行切换。

用户界面 - 信号表

参见“用户界面 -“时间图”(Time diagram) 选项卡”部分中的“用户界面 - 信号表 (页 87)”。
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界面 - 公式编辑器

参见“用户界面 -“时间图”(Time diagram) 选项卡”部分中的“界面 - 公式编辑器 (页 91)”。

6.4.2.5 用户界面 -“波特图”(Bode diagram) 选项卡

用户界面 - 曲线图

波特图显示传递函数的振幅和相位随频率的变化。X 轴表示频率，单位为 Hz。
Y 轴显示以下值：

• 顶部曲线图中的振幅，数值呈线性分布，单位为分贝

• 底部曲线图中的相位响应，数值呈线性分布，单位为度  
要计算和显示波特图，必须满足以下要求：

• 记录周期必须是恒定的。

• 输入信号必须至少包含三次采样。

曲线图是在公式编辑器中使用两个测量信号通过波特公式计算得出并显示的。

曲线图中的设置选项及显示

下图给出了一个显示示例：
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在以下曲线图中，可使用“线性”(Linear) 和“对数”(Logarithmic) 选项更改 X 轴的分区。

鼠标滚轮的功能

下表列出了曲线图中使用鼠标滚轮可执行的功能：

鼠标滚轮的功能 说明

垂直移动曲线图 滚动鼠标滚轮可将曲线图上部的显示向上或向下移动。 
若信号排列在轨迹中，则成组显示将在光标下方移动。

光标必须位于带模拟量信号的曲线的上方。 
水平移动曲线图 按住 <Shift> 键的同时滚动鼠标滚轮，可左移或右移曲线

图的显示。 
光标必须位于曲线图上方。 

放大和缩小 按住 <Ctrl> 键的同时滚动鼠标滚轮，可放大或缩小曲线图

的显示。光标位置为放大或缩小的起始点。

下部曲线图（位曲线）的数值轴不受影响。

光标必须位于曲线图上方。 

使用键盘的功能

下表列出了曲线图中带有聚焦功能的键盘命令：

快捷键 说明

选择一个测量光标

<Ctrl+Shift+1> 选择或取消选择垂直测量光标 t1。
<Ctrl+Shift+2> 选择或取消选择垂直测量光标 t2。
<Ctrl+Shift+3> 选择或取消选择水平测量光标 Y1。
<Ctrl+Shift+4> 选择或取消选择水平测量光标 Y2。
<Tab> 选择下一个测量光标。

定位垂直测量光标

<左箭头>、<右箭头> 单位为“样例”(Samples) 时，信号在前台将所选择的测量

光标移动一个样例。

<Shift + 左箭头>、<Shift + 右
箭头>

单位为“样例”(Samples) 时，信号在前台将所选择的测量

光标移动 10 个样例。
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快捷键 说明

定位水平测量光标

<上箭头>、<下箭头> 所选择的测量光标将沿着 Y 轴移动一个像素。

<Shift + 上箭头>、<Shift + 下
箭头>

所选择的测量光标将沿着数值轴移动 10 个像素。

显示垂直测量光标

<Ctrl + 空格键> 将显示或隐藏垂直测量光标。

<Ctrl + Shift + 空格键> 将显示垂直测量光标并移动到当前视图的中心。

更改视图

<空格键> 移动视图

<Ctrl+0> 在打开的编辑器中，将视图显示设置为 100%
<Ctrl++> 将视图放大 10%
<Ctrl+-> 将视图缩小 10%

快捷菜单命令

下表列出了曲线图中的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“测量光标居中”(Center 
measurement cursors)

将已激活的测量光标定位到当前显示屏的中心位置。

曲线图的工具栏

可通过工具栏中的按钮调整图示。

下表列出了各按钮的功能：

图标 功能 说明

撤消缩放 未使用

重做缩放 未使用

标准视图 未使用

移动视图 按下鼠标按钮来移动显示屏。

缩放选择 按下鼠标按钮来选择任意范围。显示屏根据所选

范围进行比例缩放。
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图标 功能 说明

垂直缩放选择 按下鼠标按钮来选择垂直范围。显示屏根据所选

范围进行比例缩放。

根据鼠标位置，所选项会影响振幅响应或相位响

应。

水平缩放选择 按下鼠标按钮来选择水平范围。显示屏根据所选

范围进行比例缩放。

放大 放大显示。每次按下该按钮，时间轴和数值轴的

范围都会缩小。曲线显示变得更大。

缩小 缩小显示。每次按下该按钮，时间轴和数值轴的

范围都会放大。曲线显示变得更小。

全部显示 按比例缩放可用数据的显示屏，从而显示完整时

间范围和所有数值。

数值轴的自动缩放 显示屏按比例缩放，从而显示设定时间范围内的

整个数值范围。 
显示整体时间范围 显示屏按比例缩放，从而将当前显示在数值范围

内的数值显示在整体时间范围上。

仅当“显示全部值”(Display all values)  激活

时，显示的数值范围才会变化。

注

当时间轴的缩放功能激活时，时间轴的自动缩放

就停止。此按钮可重新激活对时间范围的自动调

节。

- 未使用

显示测量点 测量点在曲线上显示为小圈。

- 未使用
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图标 功能 说明

显示垂直测量光标 显示垂直测量光标。

可通过鼠标移动两个测量光标的垂直位置。在信

号表中显示相关测量值和两个测量光标的位置

差。在“轨迹”(Trace) 任务卡中显示“测量光

标”(Measurement cursor) 窗格，以便显示详细信

息。

也可使用光标键。垂直测量光标可通过光标键，

执行以下动作：

• 选择

• 定位

• 显示或隐藏测量光标

• 将测量光标居中

显示水平测量光标 显示水平测量光标。

两个测量光标的水平位置可以用鼠标移动。

在“轨迹”(Trace) 任务卡中显示“测量光

标”(Measurement cursor) 窗格，以便显示数值或

者通过输入位置重新定位测量光标。

也可使用光标键。水平测量光标可通过光标键，

执行以下动作：

• 选择

• 定位

显示/隐藏时间范围显示 在曲线下方显示或隐藏时间范围显示

时间范围显示会根据所选信号以黄色显示曲线中

的区域。在波特图中，时间范围显示会影响频率。

可以使用鼠标移动黄色区域，并且可以水平更改

边框。

显示/隐藏图例 在曲线图中显示或隐藏图例。

图例左对齐 在曲线图左侧显示图例。

图例右对齐 在曲线图右侧显示图例。

更换背景色 在各个背景色之间进行切换。

用户界面 - 信号表

参见“用户界面 -“时间图”(Time diagram) 选项卡”部分中的“用户界面 - 信号表 (页 87)”。
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界面 - 公式编辑器

参见“用户界面 -“时间图”(Time diagram) 选项卡”部分中的“界面 - 公式编辑器 (页 91)”。

6.4.2.6 用户界面 - 信号选择选项卡（交叠测量）

用户界面 - 信号选择（交叠测量）

信号选择选项卡显示所有测量的信号并允许对曲线图信号表中现有的信号进行预选。

信号选择选项卡中的设置选项和显示。

下图给出了一个显示示例：

下表给出用于信号表的设置和显示：

列 说明

信号图标的静态显示

“图中可见”(Available in the 
diagram)

选择曲线图的显示方式

当选择激活时，信号会传输至曲线图的信号表。

“测量”(Measurement) 显示信号所属的测量

“名称”(Name) 显示信号名称

“数据类型”(Data type) 显示数据类型

“地址”(Address) 显示地址（不用于符号变量）

“标定组”(Scaling group) 显示标定组名称

“注释”(Comment) 显示信号上的注释

有关具体设置的信息，请参见用户界面 - 信号表 (页 87)。
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快捷菜单命令

下表列出信号选择的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“复制”(Copy) 将选定行的内容复制到剪贴板。

“显示信号表中的选择”(Display 
selection in the signal table)

选中的信号显示在信号表中并可在曲线图中使用。

“从信号表中删除选

择”(Remove selection from the 
signal table)

删除的信号在图中不可见。

可以选择多个对象。

6.4.3 “巡视”(Inspector) 窗口

6.4.3.1 界面 -“巡视”(Inspector) 窗口

“巡视”(Inspector) 窗口显示关于轨迹的一般信息。 
提供以下关于测量的其他信息：

• 时间戳范围

时间戳的可用性取决于组态的记录条件。

• 测量点范围

• 循环时间范围

对于等距循环记录，显示两个测量点之间的持续时间。

例如，该时间可以在公式编辑器中使用。
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时间戳示例

下图显示了一个测量的时间戳：

说明

分析偶尔发生的记录条件下的测量

评估测量时，应注意，可能未达到激活时间与触发时间之间的记录条件。

6.4.4 轨迹任务卡

6.4.4.1 用户界面 - 测量光标窗格

“测量光标”(Measurement cursor) 窗格显示曲线图中测量光标的位置以及交点处的数值。 
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“测量光标”(Measurement cursor) 窗格中的设置选项及显示

下图所示为“测量光标”(Measurement cursor) 窗格：

下表列出了具体设置和显示方式：

设置/显示方式 说明

水平测量光标

  Y1 第一个测量光标的位置

该值用于指定当前所选信号缩放的相对位置。

在该输入字段中，也可指定移动鼠标时测量光标的新位置。

Y2 第二测量光标的位置

该值用于指定当前所选信号缩放的相对位置。

在该输入字段中，也可指定移动鼠标时测量光标的新位置。

ΔY 显示第一测量光标与第二测量光标的位置差

垂直测量光标
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设置/显示方式 说明

  t1 第一个测量光标的位置

在该输入字段中，也可指定移动鼠标时测量光标的新位置。

t2 第二测量光标的位置

在该输入字段中，也可指定移动鼠标时测量光标的新位置。

Δt 显示第一测量光标与第二测量光标的位置差

与选中信号的交点

  Y(t1) 显示第一测量光标位置处的数值

Y(t2) 显示第二测量光标位置处的数值

ΔY 显示第一测量光标与第二测量光标的差值

在测量光标的范围 [t1;t2] 内，对所选信号（非伯德图）进行数学分析

  AM(Y) 平均值

计算垂直测量光标间范围的算术平均值。

INT(Y) 积分

针对垂直测量光标之间的范围计算积分。

RMS(Y) RMS 值
计算垂直测量光标间范围的均方根值（RMS 值）。

参见

用户界面 - 曲线图 (页 80)

6.4.4.2 用户界面 - 快照窗格

“快照”(Snapshots) 窗格允许用户保存并恢复一个测量的不同视图。 
快照是在“时间图”(Time diagram) 或“波特图”(Bode diagram) 选项卡中截取的当前视图。

快照与项目一起保存在测量中。
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“快照”(Snapshots) 窗格中的设置选项及显示

下图所示为“快照”(Snapshots) 窗格：

下表列出了各按钮的功能：

图标 说明

生成当前视图的快照

在“时间图”(Timing diagram) 或“波特图”(Bode diagram) 选项卡中将

当前视图保存为一个快照。

下表列出了具体的设置和显示：

列 说明

快照符号的静态显示

“名称”(Name) 名称的显示与更改选项

“时间戳”(Time 
stamp)

显示快照生成时间

“注

释”(Comment)
注释的显示和输入选项

可选中并删除多行。

双击某一行会在“时间图”(Time diagram) 或“波特图”(Bode diagram) 选项卡中以保存的视

图打开测量。
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快捷菜单命令

下表列出快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“恢复快照”(Restore snapshot) 在“时间图”(Time diagram) 或“波特图”(Bode diagram) 
选项卡中以保存的视图显示测量。

“删除”(Delete) 删除快照

“重命名”(Rename) 将单元格切换为编辑模式

可选中并删除多行。

6.5 项目轨迹软件用户界面

6.5.1 用户界面结构

项目轨迹软件用户界面由多个组合区域组成。

下图显示了一个用户界面布局的实例：

1

2

3
4 5

7
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项目树

在项目树中，可通过快捷菜单命令直接管理和创建项目轨迹和测量。

工作区

 
 
 
 
 

① 工作区的标题栏

显示项目轨迹的名称。

② 项目轨迹工具栏

管理项目轨迹的按钮：

• 将传输到设备中

• 显示加入设备的状态总览

• 创建与加入设备的在线连接

• 激活/取消激活项目轨迹

• 删除项目轨迹

• 将测量从设备传输到项目

③ 项目轨迹的状态显示 
当前记录状态显示

④ “组态”(Configuration) 选项卡

对加入设备和项目轨迹的信号进行组态。

⑤“时间图”(Time diagram) 选项卡

以曲线图形式显示的记录值以及所显示测量中的信号。 
显示方式的具体数据。

⑥“轨迹”(Trace) 任务卡

显示带有数学估算 ⑥ 的测量光标数据和快照。

⑦ 巡视窗口

设备特定的组态，包括记录时长、触发条件以及信号选择。

显示有关项目轨迹的基本信息。

6.5.2 项目树

6.5.2.1 用户界面 - 项目树文件夹“跨设备功能” - “项目轨迹”

项目轨迹组态和测量  显示在系统文件夹 “项目跟踪”(Project traces) 中。 
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双击一个项目轨迹可在工作区域内打开相应的“组态”(Configuration) 或“时间图”(Time 
diagram) 选项卡。

“项目轨迹”(Project traces) 文件夹中的符号

下表中介绍了文件夹 “项目轨迹”(Project traces) 中各符号的含义：

图标 说明

添加项目轨迹组态

双击此符号可添加新的项目轨迹组态并打开“组态”(Configuration) 选项卡。

项目轨迹组态

双击该图标可打开“组态”(Configuration) 或“时间图”(Time diagram) 选项卡。

“测量”(Measurements) 文件夹

该文件夹含有可使用  按钮添加的组合测量。这些测量与设备内的组合测量

相兼容。当组合测量复制或移动到相应的设备文件夹时，将显示各个测量的组

态。

   测量 
双击图标可打开“时间图”(Time diagram) 选项卡。

快捷菜单命令

下表列出系统文件夹  “项目轨迹”(Project traces) 的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“添加新项目轨

迹”(Add new 
project trace)

添加新的项目轨迹并打开“组态”(Configuration) 选项卡。

下表列出项目轨迹组态  的快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“删除”(Delete) 从项目树或设备中删除选定对象。

“重命

名”(Rename)
将选定对象切换到编辑模式。
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说明

下表列出了 “测量”(Measurements) 系统文件夹的快捷菜单命令：

有关快捷菜单命令的介绍，请参见“用户界面 - “交叠测量”项目树文件夹 (页 74)”。
可将项目轨迹测量以组合测量的形式导出，并再次将其导入到设备下。要进行导入，请使用

设备下的系统文件夹 “组合测量”(Combined measurements) 的快捷菜单。

6.5.3 工作区

6.5.3.1 用户界面 - 项目轨迹工具栏

这些按钮为处理项目轨迹提供了各种工具。

下表列出了各按钮的功能：

图标 说明

将轨迹组态传输到设备中

将轨迹组态传输到加入设备。

显示状态总览

显示加入设备的状态总览 (页 120)。
建立在线连接

已建立与加入设备的在线连接。

激活记录

如果一个已安装轨迹的记录存在多个，则显示屏的相关设置（曲线图和

信号表）同样适用于新的记录。 
您无法恢复中断记录。

注

记录重新开始时，原有的记录丢失。

如果要保存这些记录值，在重新激活记录之前将测量保存在项目中。

取消激活记录

取消激活可在线访问的所有设备中的轨迹。
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图标 说明

删除设备中的轨迹。

删除可在线访问的加入设备中的轨迹。

将测量从设备传输到项目

将测量添加到系统文件夹 “测量”(Measurements)。
注 
仅保存从设备下载的数据。在曲线图中显示该数据。必要时，可等待直

至显示更新完成。

6.5.3.2 用户界面 - 显示加入设备的状态总览

此对话框显示有关加入设备的启动信息。

对于状态没有错误的加入设备，可以将轨迹组态应用到设备。

状态总览表中的显示

下表列出了状态总览的显示：

列 说明

- 显示加入设备中的项目轨迹是否有错，或轨迹组态是否出错。

符号上方的工具提示将显示有关该错误原因的信息。

  离线模式下的含义

• 已组态轨迹出错

在线模式下的含义

• 已组态轨迹出错

• 记录已中断

• 连接错误

设备 (Device) 显示设备名称

设备状态 (Device status) 在线连接的状态显示

  离线

连接或断开

在线
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列 说明

轨迹状态 (Trace status) 设备的状态显示

如果存在在线连接，会有一个符号来指示对应设备的轨迹组态的

状态。此外，设备的轨迹状态也会显示出来，例如“监

视”(Monitoring)。
注

如果项目轨迹中只有一个设备显示“监视”(Monitoring) 轨迹状

态，则表示项目轨迹运行异常；设备之间的时间不同步。

  在线和离线组态相同

在线和离线组态不同

组态仅离线存在

错误解决方法

下表列出了错误的原因及其解决方法。

• 固件

通过设备，可以描述设备是否支持项目轨迹以及通过哪个固件提供支持。

• 轨迹组态

检查巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中相应设备的设置。

• 取消的记录

可以再次传输轨迹组态，以重新启动中断的记录。 
• 项目轨迹要求

检查是否满足项目轨迹的基本要求 (页 65)。

6.5.3.3 用户界面 - 组态选项卡

用户界面 - 组态

“组态”(Configuration) 选项卡用来定义项目轨迹的加入设备。在巡视窗口 (页 123)中，可对

与设备相关的轨迹组态和项目轨迹的属性进行配置。

显示的轨迹组态始终为脱机组态，即便使用现有的在线连接也是如此。使用  按钮，将轨

迹组态的更改传输到设备中。
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加入设备总览中的设置选项和显示

下图显示了总览表的一个显示示例。

下表列出了加入设备的设置与显示方式：

列 说明

设备 (Device) 输入设备名称

  用来打开设备选择表的按钮

选择该表格行时，该按钮随即显示。单击该符号，打开可供选择

的设备列表。选定设备显示在输入栏中。

触发器 (Trigger) 符号  指出可激活触发器的设备。

在巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中，组态此处与设备相

关的设置。

轨迹测量点事件 (Trace 
sample event)

显示轨迹测量点事件

在巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中，组态在哪个循环进

行（配有 SIMATIC CPU 的 OB）记录。

循环时间 (Cycle time) 选择轨迹测量点事件时显示的时间周期

记录间隔 (Record every) 输入缩减比例

测量点数量 (Number of 
samples)

输入待记录的测量点数量

记录时长根据输入做出调整。

记录时长 (Recording 
duration)

输入记录时长

测量点数量根据输入做出调整。

错误 (Errors) 显示轨迹组态中的错误。 
  符号上方的工具提示将显示有关该错误原因的信息。

错误状态的组态轨迹无法传输到设备。

6.5.3.4 用户界面 -“时间图”(Time diagram) 选项卡

项目轨迹的“时间图”(Time diagram) 选项卡与轨迹的操作方式相同，用户界面 -“时间

图”(Time diagram) 选项卡 (页 80)一节对此有所介绍。
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6.5.4 “巡视”(Inspector) 窗口

6.5.4.1 界面 -“巡视”(Inspector) 窗口

巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中显示的内容取决于工作区中的当前选择。

如果未在工作区选择带有设备的表格行，则将显示有关项目轨迹的基本信息。如果选择了带

有设备的表格行，则将显示与设备相关的轨迹组态，描述相应的设备。

“属性”(Properties) 选项卡中的常规信息。

下图给出了一个显示示例：

下表列出了所记录信号的设置与显示方式：

字段 说明

名称 (Name) 项目轨迹名称的输入栏

作者 (Author) 作者姓名的输入栏

注释 
(Comment)

注释输入栏。

轨迹 ID (Trace 
ID)

显示轨迹 ID
例如，使用此 ID，可对多个激活的项目轨迹进行区分。

端口号 (Port 
number)

连接端口号的输入栏

加入项目轨迹的设备通过此端口进行通信。所有设备上的编号必须统一

且独一无二。

另请遵循 TIA Portal 信息系统中分配端口号的说明。
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6.5.5 轨迹任务卡

有关显示窗格，请参见“轨迹任务卡 (页 112)”部分。

6.6 操作

6.6.1 快速指南

6.6.1.1 轨迹快速指南

本描述显示了 S7-1500 CPU 记录步骤的示例。设备不同，显示的设置也不同。  

要求

设备经过组态，支持轨迹和逻辑分析器功能。

创建轨迹

下图显示了项目树以及设备下方的 “轨迹”(Traces) 系统文件夹：
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操作步骤：

1. 双击“添加新轨迹”项。
系统将创建一个新的轨迹组态 ，同时“组态”(Configuration) 选项卡将在工作区内打开。 

2. 单击文本，可更改轨迹组态的名称。

选择信号

下图显示了信号的组态：

操作步骤：

1. 在“信号”(Signals) 区域中选择需记录的信号。
或者：

2. 将一个或多个信号从变量表拖放到信号表中。

组态记录周期 
下图显示了采样的组态：

操作步骤：

1. 在“采样”(Sampling) 下，组态测量的记录条件。
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组态触发器

下图显示了触发器的组态：

操作步骤：

1. 组态触发器的模式和选定触发器的条件。

组态显示方式（可选）

下图显示了显示方式的具体组态：
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操作步骤：

1. 切换为“时间图”(Time diagram) 选项卡。 
2. 在曲线图和信号表中设置所需的显示选项。

将轨迹组态传输到设备中

操作步骤：

1. 单击  按钮，将轨迹组态传输到设备中。
执行下列功能：

– 与设备建立在线连接。

– 将轨迹组态传输至设备。

– 监控激活。

– 显示画面切换为“时间图”(Time diagram) 选项卡。

激活记录

操作步骤：

1. 单击 。
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显示记录

下图显示了带有一个记录的曲线图：

操作步骤：

1. 等待，直至轨迹状态显示中显示“正在记录”(Recording) 或“记录完成”(Recording 
completed) 状态。

2. 切换为“时间图”(Time diagram) 选项卡。

3. 单击信号表中信号的  图标。
信号的单个位将显示为一个“位曲线”。

4. 在信号表中，单击  图标，选择或取消选择单个信号或单个位进行显示。

在项目中保存测量

操作步骤：

1. 单击  按钮，将测量传输到项目中。
测量将显示在项目树中的 “测量”(Measurements) 系统文件夹中。

参见

用户界面 - 轨迹工具栏 (页 77)
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6.6.1.2 长期轨迹快速入门 (S7-1500)
本部分以 S7-1500 CPU 为例，描述长期轨迹记录的步骤。显示的设置因设备而异。  

要求

在 TIA Portal 项目中创建了支持长期轨迹功能的设备。

创建长期轨迹

下图显示的项目树在设备下方包含 “轨迹”(Traces) 系统文件夹：

操作步骤：

1. 双击“新增长期轨迹”(Add new long-term trace) 条目。
系统将创建一个新的长期轨迹组态 ，同时“组态”(Configuration) 选项卡将在工作区内打
开。 

2. 单击文本，可更改轨迹组态的名称。
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选择信号

下图显示了信号的组态：

组态记录周期 
下图显示了采样的组态：

操作步骤：

1. 在“采样”(Sampling) 下，组态测量的记录条件。

组态目标路径

默认目标路径是 STEP 7 项目的文件夹。

下图显示了目标路径的组态：
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将轨迹组态传输给设备

操作步骤：

1. 单击  按钮将轨迹组态传输给设备。
将执行下列功能：

– 与设备建立在线连接。

– 轨迹组态传输至设备。

– 监视激活。

– 显示画面切换为“时间图”(Time diagram) 选项卡。

轨迹组态以 .lttcd 文件的形式保存在目标路径中。

激活记录

操作步骤：

1. 单击  按钮。

将显示“正在记录”(Recording in progress) 状态。

记录以 .csv 文件的形式保存在目标路径中。

说明

注意，如果编程设备与 CPU 之间存在在线访问问题，会导致记录出错甚至失败。

尽可能将编程设备直接连接到 CPU。

有关长期轨迹记录另存为 csv 文件的更多信息，另请参见“长期轨迹记录 (页 150)”部分。

取消激活记录

操作步骤：

1. 单击 。

将显示“已停止”(Stopped) 状态。
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显示记录

与标准轨迹相比，一旦取消激活记录功能，则长期轨迹的记录只会显示在时间图中。

在项目中保存长期轨迹测量

操作步骤：

1. 单击  按钮将测量传输到项目中。

长期轨迹测量将显示在项目树中的 “测量”(Measurements) 系统文件夹下面。

6.6.1.3 项目轨迹快速指南

本描述显示了使用两个 S7-1500 CPU 项目轨迹的记录步骤的示例。设备不同，显示的设置

也不同。
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要求

• 已组态固件版本为 V2.8 或更高版本的两个 S7-1500 CPU。
• 满足项目轨迹的基本要求 (页 65)。

添加新项目轨迹

下图显示了项目树以及跨设备功能下方的 “项目轨迹”(Project traces) 系统文件夹：

操作步骤：

1. 双击“添加新项目轨迹”(Add new project trace) 项。
系统将创建一个新的项目轨迹组态 ，同时“组态”(Configuration) 选项卡在工作区内打开。

2. 单击文本，可更改项目轨迹组态的名称。

添加设备

下图显示了设备的添加情况。
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操作步骤：

1. 在“加入设备”(Participating devices) 区域中选择设备。

组态信号并记录设备条件

下图显示了两个加入设备以及“PLC_1”的组态。

操作步骤：

1. 在“加入设备”(Participating devices) 区域中选择一个设备。

2. 在巡视窗口中，选择“属性”(Properties) 选项卡。

3. 在“信号”(Signals) 区域中选择需记录的信号。
或者：

4. 将一个或多个信号从变量表拖放到信号表中。

5. 组态采样。

6. 组态触发器的模式和选定触发器的条件。

7. 为每个加入设备重新从步骤 1 开始执行组态。
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对于“PLC_2”，在此处显示的示例中，将“从其它设备触发”(Trigger from another Device) 组
态为触发模式。

将轨迹组态应用到设备

操作步骤：

1. 使用  按钮打开加入设备的状态总览。

2. 使用  按钮，将轨迹组态传输到设备中。

3. 检查状态总览 (页 120)中的状态，并纠正已发生的任何错误。

激活记录

操作步骤：

1. 单击 。

显示记录

操作步骤：

1. 在加入设备的状态总览中，检查所需记录是否已完成。

2. 切换为“时间图”(Time diagram) 选项卡。

将测量结果保存到项目

操作步骤：

1. 使用  按钮，将测量传输到项目中。
测量将显示在项目树中的系统文件夹 “测量”(Measurements) 中。

6.6.2 记录

6.6.2.1 激活/取消激活已记录的轨迹

要求

• 与设备建立有在线连接。

• 设备中存在轨迹。
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• 设备中的轨迹显示在工作区中。

•  按钮被激活用于查看显示的轨迹。

激活已记录的轨迹 
要激活所设置轨迹的记录，请执行以下操作步骤：

1. 单击 。
已记录的轨迹激活，开始根据组态的触发条件进行记录。触发条件取决于设备，具体信息请
参见各“设备”中的“组态”部分。
当前记录状态显示在轨迹状态显示中。

说明

记录重新开始时，原有的记录丢失。

如果要保存这些记录值，在重新激活记录之前将测量保存在项目中 (页 137)。

取消激活已记录的轨迹 
要取消激活一个已激活的安装轨迹，请执行以下操作步骤：

1. 单击 。
已安装的轨迹将取消激活。 
轨迹的状态显示变更为“未激活”(Inactive)。

6.6.2.2 将轨迹组态从设备传输给项目

要求

• 与设备建立有在线连接。

• 设备中存在轨迹。

操作步骤 
要将轨迹组态传输到项目中，请执行以下操作步骤：

1. 在设备中打开一条轨迹。

2. 必要时，可激活  按钮进行查看。

3. 单击  从设备传送轨迹组态。

结果

在 “轨迹”(Traces) 系统文件夹中，该组态将作为新的轨迹组态。
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当前的显示方式将包含在新的轨迹组态中。

同时会覆盖系统文件夹中同名的轨迹组态。

6.6.2.3 将测量结果保存到项目

要求

• 与设备建立有在线连接。

• 设备中有带记录的轨迹。

• 已安装的轨迹数据必须在曲线图中至少显示了一次。从设备中加载记录数据用于显示。

操作步骤 
要将记录保存到项目，请执行以下操作步骤：

1. 打开设备中包含记录数据的轨迹。

2. 如有需要，可通过激活  按钮来确保当前数据是从设备中加载的。

3. 点击  按钮后，请等待至所有数据完成加载并显示。

4. 单击 。
该测量将添加到 “测量”(Measurements) 系统文件夹中。

5. 在 TIA Portal 中保存项目。

6.6.2.4 自动重复测量

每次记录结束时，都会自动重新激活记录。曲线中的显示内容与示波器的显示内容相似。

要求

• 与设备建立有在线连接。 
• 设备中存在轨迹。

操作步骤

要监视快速信号的进度，请执行以下操作步骤：

1. 在设备中选择一条轨迹。

2. 双击所选的轨迹。

3. 单击  进行监视。

4. 单击  自动重复记录。
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6.6.3 分析

6.6.3.1 分析正在进行的记录的特定时间段

可随时生成设备中轨迹的测量。 
举例来说，使用此功能可将记录的数据保存至该记录点，并将其作为静态测量进行分析。

要求

• 进行中的记录显示在“时间图”(Time diagram) 选项卡中。

操作步骤

请按以下步骤分析进行中记录的某个时间段：

1. 单击 。
到目前为止的数据记录被添加到测量中。
当前记录不受此影响，继续连续运行。

6.6.3.2 曲线图的使用

曲线图展示了信号表中选定记录的信号。  
显示可以按照要求进行缩放。可以使用测量光标来选择单个数值在信号表中显示出来。

以下操作说明以曲线图和测量光标的使用为例进行介绍。

要求

• 已选定一个已记录的轨迹或测量用作显示。

• 激活  按钮，监控所设置的轨迹。 
• “时间图”(Time diagram) 选项卡在工作区域中打开。

监视进行中的记录。

要显示当前记录中的所有数据，请执行以下操作步骤：

1. 通过  按钮激活“全部显示”(Display all)。
显示当前记录的完整时间范围和所有数值。
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要显示当前记录中的统一时间窗口，请执行以下操作步骤：

1. 通过  按钮激活“全部显示”(Display all)。
2. 通过  按钮选择需要的时间范围。

趋势视图被更新，同时时间范围的缩放保持不变。

说明

可随时生成设备中轨迹的测量。可通过此方法分析在该点之前记录为静态测量的数据。

评估记录的某一测量点

要显示特定测量点数值，请执行以下操作步骤：

1. 通过  按钮显示垂直测量光标。

2. 使用鼠标将测量光标移动至该记录中的所需位置。
信号值显示于信号表以及“轨迹”(Trace) 任务卡的“测量光标”(Measurement cursor) 窗格中。

评估两个测量点之差

要显示该差异，请执行以下操作步骤：

1. 通过  按钮显示垂直测量光标。

2. 使用鼠标将两个测量光标均移动至该记录中的所需测量点。
信号值和差值显示于信号表以及“轨迹”(Trace) 任务卡的“测量光标”(Measurement cursor) 窗
格中。

使用水平测量光标

要检查是否已达到某数值，请执行以下操作步骤：

1. 通过  按钮显示水平测量光标。

2. 使用鼠标将测量光标移动至该记录的所需数值。
所选信号测量光标处的值，将显示在“轨迹”(Trace) 任务卡的“测量光标”(Measurement 
cursor) 窗格中。

移动显示的时间范围

要移动所显示的时间范围，请执行以下操作步骤：

1. 通过  按钮选择时间范围。

2. 按住<Shift>键同时滚动鼠标滚轮可将曲线移动到需要的时间范围内。
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将信号置于前景

1. 通过  按钮显示图例。

2. 单击图例中的信号。

或者：

1. 单击曲线图中的信号。

该信号即在前景显示并且在信号表中被高亮显示/选中。数值轴根据选中信号进行更新。

参见

用户界面 - 曲线图 (页 80)
用户界面 - 信号表 (页 87)

6.6.3.3 信号表的使用

信号表中包含已记录轨迹或测量的信号。信号选择中预选的信号通过组合测量显示。可选择

在表格中显示或隐藏个别信号并调整显示属性。

可以选择特定数据类型的单个位元，以便显示为位曲线。

下列操作说明描述了信号表的操作方法。

要求

• 所设置轨迹或测量在“时间图”(Time diagram) 选项卡中已打开。

• 激活  按钮，监控所设置的轨迹。 
• 单个位元的位曲线显示：

至少有一个记录的信号可以支持位曲线显示。

显示或隐藏单个信号并更改颜色

要根据要求调整显示，请执行以下操作步骤：

1. 单击在  栏中各个信号的图标，选择或者取消选择显示。

2. 单击相应信号的“色彩”栏并选择一个颜色。
信号的默认颜色改变。

将信号置于前景

1. 在信号表中选择信号行。
即显示信号的 Y 缩放。
信号曲线在曲线图中被置于前景。
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选择单个位显示为位曲线

要在底部的曲线图中显示各个位的位曲线，请执行以下操作步骤：

1. 单击信号表中信号的  图标。

2. 在信号的打开位选择中单击  图标。
即可选择或取消选择位显示。

6.6.3.4 使用信号表中的信号组

同一标定组中的各个信号可以进行同等缩放，这样可以更方便地进行曲线特性比较。

二进制信号不能分组。

以下操作说明描述了如何使用标定组。

说明

保存标定组

标定组可通过“使用当前视图为记录的标准视图”(Use current view as standard) 功能（  按
钮）对每一个测量进行单独保存。

如果标定组和项目未进行保存，已创建的标定组会在关闭“时间图”(Time diagram) 选项卡

时丢失。 

要求

• 当前显示有已记录的轨迹或测量。

• 激活  按钮，监控所设置的轨迹。

• “时间图”(Time diagram) 选项卡在工作区域中打开。

• 信号表中至少有两个信号且不能是 BOOL 类型。

将信号分配给标定组

要应用标定组并将信号分配给该组，请执行以下操作步骤：

1. 在信号表中选择所需信号的行或单元格。

2. 单击“标定组”(Scaling group) 列中的灰色区域。
顺序图标会显示在灰色区域中，并预设一个默认的标定组名称：

3. 单击其它需要分配给该标定组的信号的灰色区域。
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或者：

1. 单击待分组信号的“标定组”(Scaling group) 列中的文本输入框。

2. 输入组名称。

3. 在其他信号的相应文本输入框中输入相同的组名称，或者从下拉列表中选择组名称。

组内的信号即按首个选择的信号的缩放值进行相应的 Y 缩放。改变缩放值会影响整个组。

从标定组中移除信号

要删除分配给标定组的信号，请执行以下操作步骤：

1. 在“标定组”(Scaling group) 列中单击所需信号对应的顺序图标 。

或者：

1. 在“标定组”(Scaling group) 列中单击所需信号对应的文本输入框。

2. 按下<Del>键。

或者：

1. 按 <Shift> 和 <Ctrl> 键选择“标定组”(Scaling group) 列中多个信号的相应文本输入框。

2. 按下<Del>键。

信号会从标定组中移除，或会删除标定组。

6.6.3.5 比较记录（组合测量）

应用交叠测量

组合测量可应用于项目树中，实现对不同测量进行比较的功能。

下文说明了如何在 “组合测量”(Combined measurements) 系统文件夹下创建组合测量。 

要求

设备经过组态，支持轨迹和逻辑分析器功能。
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操作步骤

要应用组合测量，请执行以下操作步骤： 
1. 在 “测量”(Measurements) 系统文件夹下选择一个或多个测量。

2. 将测量拖拽到 “组合测量”(Combined measurements) 系统文件夹中。

会创建新的组合测量。其中包含所选测量的副本。

比较记录

要求

• 已创建组合测量，或者通过将测量拖拽到 “组合测量”(Combined measurements) 系统

文件夹的方式隐式创建。 
另请参见“应用交叠测量 (页 142)”。

添加比较测量

要比较测量，请将要比较的测量插入到组合测量中。为此，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中，将一个或多个测量从 “测量”(Measurements) 系统文件夹拖动到  组合测
量  图标。

或者：

1. 通过快捷菜单命令“导入测量”(Import measurement) 导入已保存的测量。

测量的副本即被添加到组合测量中。

选择信号表的测量信号。

要选择“时间图”(Time diagram) 选项卡中信号表内的信号，请执行以下操作步骤：

1. 在项目树中双击组合测量对应的图标 。
组合测量选项卡将显示在工作区中。

2. 在工作区中单击“信号选择”(Signal selection) 选项卡。
所有测量的信号都显示在表中。

3. 勾选或取消勾选信号的复选框，使其在信号表中可见或不可见。

激活的信号显示在“时间图”(Time diagram) 选项卡的信号表中。
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信号表的使用

要打开并使用信号表，请执行以下操作步骤：

1. 在工作区中单击“时间图”(Time diagram) 选项卡。

2. 单击“时间图”(Time diagram) 选项卡中的“信号”(Signals) 选项卡。

3. 遵循“信号表的使用 (页 140)”中的说明，使用信号表。

对齐测量

要对齐比较中各测量的时间轴，请执行以下操作步骤： 
1. 单击“时间图”(Time diagram) 选项卡中的“测量”(Measurements) 选项卡。

2. 通过复选框选择测量对齐。

3. 调整对齐，必要时为各个测量设置对齐偏移。

测量在时间轴上彼此对齐。

（有关对齐测量和测量光标的具体操作，请参见“将测量与测量光标对齐 (页 144)”。）

曲线图的使用

要打开并使用曲线图，请执行以下操作步骤：

1. 在工作区中单击“时间图”(Time diagram) 选项卡。

2. 遵循“曲线图的使用 (页 138)”中的说明，使用曲线图。

将测量与测量光标对齐

要求

• 已应用组合测量。

• 用于对比的测量已添加到组合测量中。

• 信号表的测量信号已选择。

• 组合测量的“时间图”(Time diagram) 选项卡已在工作区中打开。

将测量对齐到测量位置差 Δt
要对齐两个测量的时间轴，请执行以下操作步骤：

1. 通过  按钮显示垂直测量光标。

2. 缩放时间范围，例如使用  按钮，直到能将首个测量光标精确地放置在所需要的首个测量
的参考点上。
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3. 使用鼠标将首个测量光标移动至所需位置。

4. 查找第二个测量的参考点，例如使用  按钮切换到“全部显示”(Display all)。
5. 缩放时间范围，例如使用  按钮，直到能将第二个测量光标精确地放置在所需要的第二个

测量的参考点上。

6. 使用鼠标将第二个测量光标移动至所需位置。

7. 打开“轨迹”(Trace) 任务卡。

8. 在“测量光标”(Measurement cursor) 窗格中选择位置差值 Δt。
9. 将值复制到剪贴板。

10.将值从剪贴板插入到首个或第二个测量的偏移单元格中。

两个测量彼此对齐。

说明

当插入位置差时，请确认您也对前导字符进行了必要的调整。

6.6.3.6 打印记录

在曲线图中，可将显示屏保存为图片并将显示屏复制到剪贴板。也可使用这些功能 (页 80)进
行打印。   

6.7 设备

6.7.1 S7-1200/1500 CPU (S7-1200, S7-1500)

6.7.1.1 可记录变量 (S7-1200, S7-1500)

与设备相关的变量记录

下表列出了能够记录变量的操作数区域： 
• 过程映像输入

• 过程映像输出

• 位存储

• 数据块

• I/O 设备
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数据类型

可以记录选择的基本数据类型和复合数据类型。单个数据类型的可用性取决于使用的设备：

更多信息，请参阅“有效数据类型概述”下的帮助。

下表列出支持的数据类型：

数据类型 注

二进制数

BOOL -
位串

BYTE -
WORD -
DWORD -
LWORD 1) 所需符号名称

整数

SINT -
USINT -
INT -
UINT -
DINT -
UDINT -
LINT 1) 所需符号名称

ULINT 1) 所需符号名称

浮点数

REAL -
LREAL 所需符号名称

定时器

TIME -
LTIME 1) -
日期和时间

DATE -
TOD -
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数据类型 注

LTOD 1) -
LDT 1) -

1) S7-1200 中不支持。

6.7.1.2 已记录的轨迹组态和已记录数值的持续性 (S7-1200, S7-1500)
掉电后，已记录的轨迹组态保留不变。记录在重启 CPU 后重新激活。

所记录的数值在重启过程中丢失。

说明

“STOP”操作状态下将组态下载到设备中

请注意，“STOP”操作状态中下载组态后，需要检查已记录的轨迹，必要时，需重新激活或重

新传输。

说明

如果更改了影响地址的触发变量，轨迹组态同样必须重新传输给设备。 
例如，当数据块缩短或扩展或者数据类型改变时。

6.7.1.3 记录级 (S7-1200, S7-1500)
所有运行时间级别都可用于记录周期。可通过按钮  选择循环执行级别。在非周期性记录

级别中，记录时间未定义。 

说明

在处理完用户程序后，在 OB 的结尾处记录所测量的数值。 

说明

通过运动控制处理轨迹测量点事件

如果将运动控制组织块组态为轨迹测量点事件，并且设备通过 IRT 进行时间同步，则测量值

的时间基准将以不同方式确定。有关此特性的信息，请参见 运动控制处理时间同步 (页 148)。

参见

SIMATIC S7 CPU 的时间同步 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/
82203451)
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6.7.1.4 运动控制处理时间同步 (S7-1200, S7-1500)
对于运动控制，需要使用应用循环限制的时间基准来进行分析。因此，运动控制组织块组态

中测量值时间基准的确定方式与轨迹测量点事件不同。从当前应用循环开始的同步（绝对）

时间始终存储为测量值的时间。工艺对象的变量始终与循环限制相关。

所述特性适用于以下运动控制组织块：

• MC‑Servo [OB91]
• MC‑PreServo [OB67]
• MC‑PostServo [OB95]
• MC 插补器 [OB92]
• MC 预插补器 [OB68]
设备必须通过 IRT 通信。

下图显示了测量值的存储时间，其中应用循环为 3 次，MC 插补器作为组态的轨迹测量点事

件：

T0 至 T6 IRT 循环

T0 启动应用循环 n
T3 启动应用循环 n+1
T6 启动应用循环 n+2

说明

OB61-OB63 作为轨迹测量点事件

当这些 OB 组态为轨迹测量点事件时，系统时间的使用与通信无关。对于未使用 IRT 通信的

设备，记录特性保持不变。

为了方便估算绝对时间，应对设备的时钟时间进行同步。
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说明

使用相同定时器的测量值

记录级的溢出（例如上例中的 MC 插补器 OB）可导致测量值都具有相同的时间戳。

6.7.1.5 数量结构 (S7-1200, S7-1500)
下表列出了可使用轨迹和逻辑分析器功能记录的 大数量结构： 

设备 已记录轨迹的 大数目 每个轨迹组态的信号 大数

S7-1200
（固件版本 V4.0）

21 16

S7-1500、ET 200SP、
CPU 1513pro-2 PN、

CPU 1516pro-2 PN、S7-1500 软
件控制器、S7-1500 驱动控制

器、ET 200SP 开放式控制器

小值 42

（取决于 CPU 类型）

16

S7-1500、ET 200SP、
CPU 1513pro-2 PN、

CPU 1516pro-2 PN、S7-1500 软
件控制器、S7-1500 驱动控制器、

ET 200SP 开放式控制器

（自固件版本 V3.0 起）

小值 42

（取决于 CPU 类型）

64

1) S7-1200 不支持长期轨迹

2) 在 Step 7 V18 中，S7-1500 多支持 2 个长期轨迹

说明

超出了每个轨迹组态的 大信号数

轨迹中超出 大信号数的信号会在组态中加以标记。 
无法将信号数超出 大值的轨迹组态载入设备。

执行以下操作的过程中将超出 大信号数：

• 复制：包含 16 个以上信号的轨迹组态被复制到每个轨迹组态仅支持 16 个信号的设备。

• 设备更换：如果在设备中创建了包含 16 个以上信号的轨迹组态，则该设备将更换为支持每个
轨迹组态 多 16 个信号的设备。

要将轨迹组态载入设备，可将超出的信号选中后删除。
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项目轨迹的数量结构与设备相同。

示例 CPU 1516-3 PN/DP
• 在 DWORD 数据类型的 PLC 变量中，16 个信号 多有 7281 个测量点

• 在 BOOL 数据类型的 PLC 变量中，16 个信号 多有 21844 个测量点

• 在 BOOL 数据类型的 PLC 变量中，1 个信号 多有 58250 个测量点

更多信息，另请参见 ID 102781176 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/
102781176) 下面的常见问题解答。

6.7.1.6 长期轨迹记录 (S7-1500)

要求

硬盘上至少有 4 GB 的可用空间才能记录长期轨迹。

启动记录

csv 文件采用以下名称保存在目标路径中：

<CPU 的名称>_<长期轨迹的名称>_<时间戳>_<运行序列号>.csv
时间戳的结构：

<YYYYMMDD>_<HHMMSS>_<ms（3 位）>
示例

PLC_1_Long-term Trace_20220721_120422_356_0001.csv

运行期间的特性

记录长期轨迹的 csv 文件大小一旦达到 2 GB，就会创建一个新的 csv 文件。新的 csv 文件与

大小溢出的文件时间戳相同，运行序列号增加 1。记录连续进行没有任何中断。

可以使用“监控开/关”(Monitoring on/off) 按钮中断记录。如果用户再次单击“监控开/
关”(Monitoring on/off) 按钮，则会创建一个新的 csv 文件。新的 csv 文件与中断了记录的 csv 
文件时间戳相同，运行序列号增加 1。记录继续执行。

示例

溢出/取消的记录

PLC_1_Long-term Trace_20220721_120422_356_0001.csv
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继续执行的记录：

PLC_1_Long-term Trace_20220721_120422_356_0002.csv

小心

记录期间打开 .csv 文件时数据不一致

例如，如果在记录期间用 Excel 打开 csv 文件，将导致数据不一致。csv 文件会变得无法使用。

请勿在记录期间打开 csv 文件。

取消记录

记录取消后，新记录启动时，将创建一个采用当前时间戳的新 csv 文件。

示例

已中断的记录

PLC_1_Long-term Trace_20220721_120422_356_0001.csv
新记录

PLC_1_Long-term Trace_20220721_121212_999_0001.csv

csv 文件中数据类型的输出格式

说明

使用 Excel 显示值

如果双击 csv 文件直接将其打开，则 Excel 会显示错误格式的值。

要正确显示值，务必将数据从 csv 文件导入。
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下表列出了 csv 文件中的数据类型在输出时所采用的数据格式： 

数据类型 输出格式 示例

Bool True = 1
False = 0

1

Int 完整十进制 -12
Int -123
DInt -1234
LInt -123456
USInt 12
UInt 123
UDInt 1234
ULInt 123456
Real 科学记数法 无穷大/反常值/NaN 为十

六进制

3.713193E+29 16#7F80_0000
LReal
Byte 完整十进制 12
Word 123
DWord 1234
Lword 12345
Date YYYY-MM-DD 1970-01-01
Time 秒（不带测量单位） 62.78
LTime 0.00307
时钟 HH:MM:SS.ms（毫秒 多 3 位） 00:00:54.078
长格式时钟 HH:MM:SS.ms（毫秒 多 9 位） 00:00:00.000033566
长格式日期时

间

YYYY-MM-DD-HH:MM:SS.ms（毫秒 多 9 位） 1970-01-01-00:00:00.000033566

不支持的数据类型

csv 文件不支持以下数据类型：

• Date_And_Time
• Date_And_LTime
• Char
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• WChar
• String
• S5Count
• S5Time

6.7.1.7 轨迹记录过程中的 CPU 负载 (S7-1200, S7-1500)
轨迹记录会增加每个记录级的运行时间，从而导致 CPU 使用率过高，执行级过量。 
执行级过量的补救措施：

• 修改轨迹组态

1) 组态较少的变量和信号。

2) 然后在执行级不过量的情况下，一步一步地将变量和信号数增加至信号的 大数。

• 选择较慢记录级

6.7.1.8 项目轨迹 (S7-1500)
请选择项目轨迹支持的设备固件版本。 
下表列出了项目轨迹支持的设备。

设备 提供支持的起始版本

SIMATIC S7-1500、ET 200SP、CPU 1513pro-2 PN 和 CPU 
1516pro-2 PN CPU

V2.8

SIMATIC S7-1500 软件控制器 V2.8
SIMATIC Drive Controller V2.8
ET 200SP 开放式控制器 V20.8

6.7.1.9 组态的软件用户界面 (S7-1200, S7-1500)

轨迹用户界面的布局 (S7-1200, S7-1500)
不同的组态设备，设置项不同。 
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工作区“组态”(Configuration) 选项卡中的显示

下图给出了一个显示示例：

区域导航功能具有下列选择项：

• 组态

– 信号 (页 156)
– 记录条件 (页 157)

显示和更改轨迹组态的属性

轨迹已在项目树中选定并显示在“组态”(Configuration) 选项卡中。

可在离线状态下更改轨迹组态。在线时，轨迹组态以只读状态显示。

长期轨迹用户界面的布局 (S7-1500)
不同的组态设备，设置项不同。 

工作区“组态”(Configuration) 选项卡中的显示

下图给出了一个显示示例：
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区域导航功能具有下列选择项：

• 组态

– 信号 (页 156)
– 记录条件 (页 156)

显示及更改长期轨迹组态的属性

长期轨迹已在项目树中选定并显示在“组态”(Configuration) 选项卡中。

可以离线更改长期轨迹组态。在线时，轨迹组态以只读状态显示。

参见

记录条件 (页 157)

项目轨迹用户界面的布局 (S7-1500)
在“加入设备”(Participating devices) 表的组态选项卡中选择一个设备时，与设备相关的轨

迹组态将显示在巡视窗口中。

巡视窗口的“属性”(Properties) 选项卡中的组态

下图给出了所选设备的显示示例：

区域导航功能具有下列选择项：

• 组态

– 信号 (页 156)
– 记录条件 (页 157)
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用户界面 - 信号 (S7-1200, S7-1500)
在“信号”(Signals) 区域内，将显示一个表格，其中待记录的组态将组态为所选择的轨迹组

态。 
通过拖放操作同样可以将信号插入到表中。

可通过拖放操作对信号进行排序。

“信号”区中的设置选项及显示

下图给出了一个显示示例：

下表列出了具体的设置和显示：

列 图标 说明

- 已选信号图标的显示。

“名称”(Name) - 信号名称或地址的输入区。

示例：

• "Data_block_1".pressure
• M0.0
• DB1.DBW3

- 打开信号选择表的按钮。

选择该表格行时，该按钮随即显示。

单击该按钮，打开可供选择的信号列表。选定信号显示于输入栏

中。

“数据类

型”(Data 
type)

- 显示信号数据类型的文本栏。

“地

址”(Address)
- 信号名称或地址的输入栏。

此栏为空并带有优化/类型校正变量。

“注

释”(Comment
)

- 信号注释的输入栏
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快捷菜单命令

下表列出快捷菜单命令：

快捷菜单命令 说明

“剪切”(Cut) 无法选中

“复制”(Copy) 将选定行的内容复制到剪贴板。

“粘贴”(Paste) 将剪贴板的内容粘贴至选定行。覆写现有内容。

“删除”(Delete) 删除表中的选定行或删除选定单元格的内容。

“重命名”(Rename) 将选定单元格切换到编辑模式。

记录条件 (S7-1200, S7-1500)

用户界面 - 记录条件 (S7-1200, S7-1500)
“记录条件”区显示所选轨迹组态的触发条件、所在循环、记录的速度和长度。 

采样

下图为采样设置示例：

下表对设置和显示进行说明：

设置/显示方式 说明

“记录时间”(Recording time)
 
 

记录级输入栏 记录时间的选择

请参见记录级 (页 147) 
OB 地址文本栏 所选记录时间的详细信息。

“记录间隔”(Record every)
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设置/显示方式 说明

 
 
 

换算输入栏 进行与换算比和单位相关的换算输入。

换算比下拉列表 换算比单位的选择

可进行以下设置：

• “周期”

• “s”代表秒

该设置取决于“轨迹测量点事件”(Trace sample event) 中选择

的记录级。

采样时间文本栏 显示采样时间，考虑已组态的换算系数和所选择的单位（仅限恒

定总线循环时间 OB）。

“ 大记录时长”(Max. recording duration)
  大记录时长文本栏 显示所计算的 大记录时长。

“ 大记录时长”(Max. recording duration) 取决于所记录的信号

数目和这些信号的数据类型。

“使用 大记录时

长”(Use max. 
recording duration)

将记录时长设为 大值。

如果激活该复选框，记录时长就被设置为可能的 大记录时长。

将在“记录频率，每：”输入栏中设定的时长考虑在内。如果添

加更多信号，则应相应调整记录时长。

更多信息，请参见 ID 为 102781176 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/zh/102781176) 
的常见问题解答。

“记录时长”(Recording duration)
 
 
 

记录时长输入栏 输入基于所选单位的记录时长。

如果激活了“记录时长= 大记录时长”复选框，输入值会被“

大记录时长”中显示的数值覆盖掉。

单位下拉列表 记录时长的单位选择。

可进行以下设置：

• “测量点”(Samples)
所记录测量点的 大数量为在记录时长下所分配的参数数量。

• “s”代表秒

该设置取决于“轨迹测量点事件”(Trace sample event) 中选择

的记录级。

计算记录时长文本栏 显示已计算的记录时长（仅限恒定总线循环时间 OB）
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触发器

下图为触发器设置示例：

下表对设置和显示进行说明：

设置/显示方式 说明

“触发模式”(Trigger 
mode)

选择触发模式。

 
 

触发模式下拉列表 可进行以下设置：

• “立即记录”

在设备中激活后立即开始记录。 
全局触发器立即触发，无论设备处于何种操作状态。

• “变量触发”

已记录的轨迹激活且满足所组态的触发条件时，记录立即启

动。

• “监控而不触发”（轨迹）

记录在安装轨迹激活后立即执行，并且不会自动终止。在用

户终止后，设备中测量值的 大数量与在记录时长下组态的

数量相同。

该触发器模式特别适用于监控慢速信号，而且仅适用于轨迹。

• “从其他设备触发”（项目轨迹）

用于启动轨迹的全局触发器由其它设备触发。

该触发器模式仅适用于项目轨迹。

文本栏 -
“触发变量”(Trigger tag) “触发变量”指定用于触发记录的信号。
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设置/显示方式 说明

 
 
 

触发变量输入栏 输入信号。

示例：

• "DataBlock_1".Temperature
• M0.0
• DB1.DBW3
另请参见“触发变量的数据类型 (页 163)”。

  打开信号选择表的按钮。

单击该符号，打开可供选择为触发变量的信号列表。选定信号显

示于输入栏中。

触发变量地址文本栏 选择触发变量地址。

由于采用的是纯符号信号，所以该栏为空。

“事件”(Event) 提供可以用在此触发变量上的事件，根据触发变量的数据类型选

择相应的事件。

只有将有效信号作为触发变量输入时，才能对事件进行组态。 
 
 

触发事件下拉列表 事件，可为其检查触发变量。

有关下拉列表中各条目的具体描述，请参见“触发事件 (页 164)”
部分。

文本栏 -
“值”(Value) 组态选择的事件。

组态选项根据触发变量和所选事件的不同而不同。

另请参见“触发事件 (页 164)”。
“预触发”(Pre-trigger) “预触发”定义在满足实际触发条件之前已记录的测量点数量。

如果触发事件在激活记录后马上出现或短时间内出现，则有可能

导致记录时长过短。

示例：“记录时长（a）” = 20 个采样点，而“预触发（b）” = 
5 个采样点：

• 情况 1：激活记录后经过 50 个测量点发生触发事件

实际记录时长（a） = 20 个测量点

• 情况 2：激活记录后经过 2 个测量点发生触发事件

实际记录时长（a） = 17 个测量点
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设置/显示方式 说明

 
 
 

时长输入栏 与下拉列表中选择相关的时长输入。

单位下拉列表 选择单元

可进行以下设置：

• “测量点”(Samples)
• “s”代表秒

该设置取决于“轨迹测量点事件”(Trace sample event) 中选择

的记录级。

所得出的预触发时长

文本栏

显示已计算的“预触发”时长。 
在恒定总线循环时间 OB 中纪录时，将显示相关时长。

设备上的测量（存储卡）

下图为已安装测量的保存设置示例：

无法使用项目轨迹将测量保存到设备上（存储卡）。

说明

删除设备上的测量（存储卡）(S7-1200)
只要设备中的跟踪仍会在插槽卡上生成新的测量，则请勿删除设备上的任何测量。

说明

设备中的可用存储器（存储卡） 
设备中的存储器（存储卡）部分被系统相关功能占用或预留给这些功能。

因此，无法将整个存储器都用于保存测量。 
更多信息请参考 功能手册结构和 CPU 存储器的使用 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/59193101)。
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说明

重启时的存储空间要求

设备重启后，设备中保存的测量的 大数量为在“测量数量”(Number of measurements) 下
组态的数量。 
重复重启时请注意，已经保存的测量不会被覆盖，并且设备中组态的“测量数量”(Number 
of measurements) 会再保存一次。

下表对设置和显示进行说明：

设置/显示方式 说明

“保存已安装的测量（存

储卡）”(Saving of 
installed 
measurements 
(memory card))

自动重复测量并在设备中进行保持性存储

该设置只在触发模式“变量触发”(Trigger on tag) 下可用。

测量保存在“主”存储卡上。

对于已保存在设备（内存卡）中的轨迹，自动重复记录的  功
能不可用。 
注

只有完成的测量才会保存在设备中。任何被用户取消的记录都不

会保存在设备上。

该功能只对以下固件版本有效：

• S7-1200 V4.2 及更高版本

• S7-1500 V2.0 及更高版本

CPU S7-1500 R/H 不支持该功能。

“测量数量”(Number of 
measurements)

输入存储卡上要保存的测量数量。

“存储空间要

求”(Memory 
requirements)

显示针对所有测量的存储空间要求
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设置/显示方式 说明

  显示存储器的使用情况

显示带有存储器使用情况的选项卡

“数量达限时的特

性”(Behavior if number 
reached)

选择一旦“测量数量”(Number of measurements) 达限时的特性

可进行以下设置：

• “取消记录”(Deactivating a recording)
测量会一直重复，直到“卡上的测量数量”(Number of 
measurements on the card) 达限。

• “覆盖 早记录”(Overwrite oldest recording)
测量保存在环形缓冲区中并会一直重复，直到用户取消记录。

一旦测量数量超出“卡上的测量数量”(Number of 
measurements on the card)，那么在各个情况下卡上 早的

测量将被覆盖。

注

请注意，频繁重复写操作可能损坏存储卡。

长期轨迹

下图为已安装测量的保存设置示例：

下表对设置和显示进行说明：

设置/显示方式 说明

“目标路径” 显示用于记录长期轨迹的文件夹。

组态长期轨迹的记录周期和目标路径 (页 171)
长期轨迹记录 (页 150)

触发变量的数据类型 (S7-1200, S7-1500)
下表显示所支持的触发变量的数据类型： 

内存要求和数字格式 数据类型

1 个字节 BOOL
8 位整数 SINT、USINT、BYTE
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内存要求和数字格式 数据类型

16 位整数 INT、UINT、WORD、DATE 
32 位整数 DINT、UDINT、DWORD、TIME、TOD
64 位整数 1） LINT、ULINT、LWORD、LTIME、LTOD、

LDT
32 位浮点数 REAL
64 位浮点数 LREAL

1) S7-1200 中不支持。

触发事件 (S7-1200, S7-1500)
下拉列表中的选择不同，“事件”项的更多设置亦不同。   
以下分别描述各个事件。

“=TRUE”
所支持的数据类型：位 (页 163) 
当触发器状态为“TRUE”时，记录开始。

“=FALSE”
所支持的数据类型：位 (页 163) 
当触发器状态为“FALSE”时，记录开始。

“上升沿”

所支持的数据类型：位 (页 163) 
当触发状态从“FALSE”变为“TRUE”时，记录开始。

激活已记录的轨迹后，至少需要两个周期识别边沿。

“上升信号”

所支持的数据类型：整数和浮点数 (页 163)（非时间、日期和时钟）

当触发的上升值到达或者超过为此事件组态的数值时，记录开始。

激活已记录的轨迹后，至少需要两个周期识别边沿。
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“下降沿”

所支持的数据类型：位 (页 163) 
当触发状态从“TRUE”变为“FALSE”时，记录开始。

激活已记录的轨迹后，至少需要两个周期识别边沿。

“下降信号”

所支持的数据类型：整数和浮点数 (页 163)（非时间、日期和时钟）

当触发的下降值到达或者低于为此事件组态的数值时，记录开始。

激活已记录的轨迹后，至少需要两个周期识别边沿。

“在范围内”

所支持的数据类型：整数和浮点数 (页 163) 
一旦触发值位于为此事件组态的数值范围内，记录开始。

“不在范围内”

所支持的数据类型：整数和浮点数 (页 163) 
一旦触发值不在为此事件组态的数值范围内，记录开始。

“值改变”

支持所有数据类型。

当记录被激活时检查值改变。当触发器值改变时，记录开始。 
V13 SP1 及以上版本支持此触发事件。TIA Portal 较早的版本不能解析触发。请注意，在此

情况下不会输出明确的信息。举例来说，这种情况可能在将轨迹从 CPU 传送至 TIA Portal V13 
SP1 或更低版本时或者导出轨迹组态时发生。

“=值”

所支持的数据类型：整数 (页 163) 
当触发值等于该事件的组态值时，记录开始。

“<>值”

所支持的数据类型：整数 (页 163) 
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当触发值不等于该事件的组态值时，记录开始。

“=位模式”

所支持的数据类型：整数和浮点数 (页 163)（非时间、日期和时钟）

当触发值与该事件的组态位模式匹配时，记录开始。

下图展示“位模式”的设置项：

单击各个按钮，可在图标之间进行切换。

下表对这些图标加以说明：

图标 说明

该位未评估

该位检查后，为“FALSE”
该位检查后，为“TRUE”

“<>位模式”

所支持的数据类型：整数和浮点数 (页 163)（非时间、日期和时钟）

当触发器的数值与该事件的组态位模式不匹配时，记录开始。

参见

组态触发条件 (页 169)
可记录变量 (页 145)
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6.7.1.10 组态 (S7-1200, S7-1500)

轨迹组态 - 总览 (S7-1200, S7-1500)
在不同设备上，记录条件的组态和需记录的信号均有所不同。 

要求

已创建轨迹组态并在“组态”(Configuration) 选项卡的工作区中打开。

操作步骤 
下表给出组态步骤。

步骤 说明

1 组态存档（可选）

在检查窗口中为组态输入注释和创建人。

2 选择信号 (页 168) 
在“信号”(Signals) 区域中选择需记录的信号。

3 组态记录周期和时长 (页 169) 
在“记录条件”区域中选择记录时间、周期和时长。

4 组态触发条件 (页 169) 
在“记录条件”区域中，选择是立即执行记录还是按触发条件执行记录。

5 组态已安装的测量（存储卡） (页 170) 
在“记录条件”区域中，选择记录是否保存在设备（存储卡）上。

长期轨迹组态 – 概述 (S7-1500)
在不同设备上，记录条件的组态和需记录的信号均有所不同。 

要求

长期轨迹组态已创建，并在“组态”(Configuration) 选项卡的工作区中打开。
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操作步骤 
下表给出组态步骤。

步骤 说明

1 选择信号 (页 168) 
在“信号”(Signals) 区域中选择需记录的信号。

2 组态长期轨迹的记录周期和目标路径 (页 171) 
在“记录条件”(Recording conditions) 选项卡中，定义记录周期并根据需要更改

目标路径。

参见

组态记录周期和时长 (页 169)

选择信号 (S7-1200, S7-1500)

要求

• 轨迹组态或长期轨迹组态已创建并打开。

• “组态”(Configuration) 选项卡中，“信号”(Signals) 区域已打开。

操作步骤 
要组态待记录的信号，请执行以下操作步骤：

1. 选择一个信号。可以使用下列选项：

– 在“名称”(Name) 列中，单击  按钮并选择一个变量。

– 在“名称”(Name) 列的单元格中，输入符号化变量的名称。

– 在“地址”(Address) 列中，直接输入地址。

– 通过拖放操作，将信号拖放到表格中。

2. 在“注释”(Comment) 列中，单击鼠标并为该信号输入注释。

3. 从步骤 1 开始重复执行整个操作步骤，直至将所有待记录信号输入到表格中。
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组态记录周期和时长 (S7-1200, S7-1500)

要求

• 已创建并打开轨迹组态。

• “记录条件”区域已在“组态”(Configuration) 选项卡中打开。

操作步骤

要组态记录的周期和时长，请执行以下操作步骤：

1. 单击记录时间的 。

2. 选择记录时间的 OB (页 147)。
3. 从“记录频率，每：”下拉列表中选择换算系数的单位。

4. 在“记录频率，每：”输入栏中输入换算系数。

5. 在“记录时长”下拉列表中选择单位。

6. 指定记录时长。
可以使用下列选项：

– 在“记录时长”输入栏中输入时长数值。

– 激活“使用 大记录时长”复选框。

组态触发条件 (S7-1200, S7-1500)

要求

• 已创建并打开轨迹组态。

• “记录条件”区域已在“组态”(Configuration) 选项卡中打开。

“立即记录”触发条件

要立即启动记录，请执行以下操作步骤：

1. 在“触发模式”下拉列表中选择“立即记录”项。
触发变量输入栏隐藏。
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“变量触发”触发条件

要根据条件启动记录，请执行以下操作步骤：

1. 在“触发模式”(Trigger mode) 下拉列表中选择“变量触发”(Trigger on tag) 条目。

2. 选择一个变量。可以使用下列选项：

– 单击触发变量的  并选择一个变量。

– 直接在触发变量的输入栏中输入变量符号名或地址。

显示包含事件的下拉列表以及输入栏。该显示依变量的数据类型而有所不同。

3. 组态事件。

4. 在“预触发”下拉列表中选择预触发时间单位。

5. 为记录触发事件之前的周期，需在预触发输入栏中输入大于 0 的数值。

说明

触发条件的循环测试

触发条件始终每个周期被检查一次，不管“记录间隔”的设置如何。触发信号在一整个周期

内必须出现一次，以便安全辨别。

组态已安装的测量（存储卡） (S7-1200, S7-1500)

要求

• 已创建并打开轨迹组态。

• “记录条件”区域已在“组态”(Configuration) 选项卡中打开。

• 已设置“变量触发”(Trigger on tag) 触发模式。

• 设备固件支持对已安装测量的记录。

操作步骤

要保存已设置的测量（在存储卡上），请执行以下操作步骤：

1. 选中“在设备（存储卡）上保存测量”(Save measurements on device (memory card)) 复选框。

2. 在“测量数量”(Number of measurements) 输入字段中输入存储卡上应保存的测量数量。 
3. 在“数量达限时的特性”(Behavior if number reached) 下拉列表中设置一旦达到“测量数

量”(Number of measurements) 时需要的特性。
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说明

保存时不检测触发

只要保存了记录，就不会检测新的触发。

组态长期轨迹的记录周期和目标路径 (S7-1500)

要求

• 长期轨迹组态已创建并打开。

• “记录条件”(Recording conditions) 区域在“组态”(Configuration) 选项卡中处于打开状态。

操作步骤

要组态记录的周期，请执行以下操作步骤：

1. 单击  按钮以显示记录时间。

2. 选择记录时间的 OB。
3. 在“记录间隔”(Record every) 的导入字段输入缩减系数。

4. 在“记录间隔”(Record every) 的下拉列表中选择缩减系数的单位。

默认目标路径是 STEP 7 项目的文件夹。

要更改目标路径，请按以下步骤操作：

1. 单击  按钮以显示目标路径。
“选择文件夹”(Select folder) 窗口随即打开。

2. 在文件夹结构中，导航到目标文件夹或在“文件夹”(Folder) 下面输入目标路径。

3. 单击“选择文件夹”(Select folder)。
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使用 TeleService 建立远程连接 7
7.1 使用 TeleService 的基础知识

7.1.1 TeleService 简介

简介

TeleService 可向控制器提供远程通信功能。 通过远程连接可以集中管理、控制和监视分布

式设备。

功能范围

使用 TeleService，可以通过电话网络或 Internet 与远程系统建立远程连接，以使用 TIA Portal 
的一系列功能。 在线连接允许用户编辑远程系统，编辑方式与使用 TIA Portal 相同。

优势

使用 TeleService 可提供以下优势： 
• 即使是工厂中较远的部分仍可以轻松访问并可以将这些部分包括在完整系统中。

• 可以在远程系统发生故障时快速提供帮助和支持，而不必亲自前往。

• 可以高效地利用资源。

• 显著降低成本。

• 可以显著减少工厂停机时间。

• 提高工厂的效率。

参见

TeleService 的功能 (页 174)
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7.1.2 TeleService 的功能

TeleService 现场应用   
TeleService 提供以下现场应用：

• 访问远程系统（远程维护）：

可通过远程连接集中管理、控制和监视远程系统。

可使用一个 S7-300/400 CPU、S7-1200 CPU 或 S7-1500 CPU 和一个 TS Adapter MPI  或 
TS Adapter IE 实现以上功能。

• 建立与远程系统之间的连接（PG-AS 远程链接）：

可使用 PRODAVE MPI V5.0 及更新版本与远程系统建立远程连接，或者通过通信指令

“PG_DIAL”与远程系统建立远程连接。

使用 S7-300/400 CPU 和一个 TS Adapter MPI 可实现以上功能。 
• 系统间的数据交换（AS-AS 远程链接）：

可使用通信指令“AS_DIAL”，实现两个自动化系统通过电话网络进行过程数据交换。

使用 S7-300/400 CPU 和一个 TS Adapter MPI 可实现以上功能。 
• 从系统发送文本消息：

自动化系统使用通信指令“SMS_SEND"  ”通过 GSM 无线调制解调器发送消息 (SMS)。
此时，需要一个 S7-300/400 CPU 和一个 TS Adapter MPI。 

• 从系统发送电子邮件

自动化系统还可通过以下通信指令和 TS Adapter IE  发送电子邮件。

– S7-300/400 CPU（CPU S7-31x-2PN/DP 或 CPU 41x-3PN/D）使用指令“AS_MAIL”
– S7-1200 CPU 使用指令“TM_MAIL”
– S7-1500 CPU 使用指令“TMAIL_C”

       

7.1.3 TeleService 中的电话簿

简介

双击项目树中的“电话簿”(phone book) 文件夹， 将打开电话簿编辑器，显示 TeleService 电
话簿。

每个版本的 TIA Portal 都具有自己的“全局电话簿”。 如果在新版本的 TIA Portal 中存在旧

版本 TIA Portal 的全局电话簿，则将发出一次提示：是否要导入该电话簿。 
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这样便于将旧版本的系统数据导入到新版本的 TIA Portal 中。     

全局电话簿属性

在 TeleService 中，全局电话簿用于管理建立远程连接所需的特定系统数据。   
首次打开电话簿时，将显示包含所有列的空电话簿；在所有其它情况下，则会显示上一次编

辑的电话簿。

在电话簿中可输入任意数量的系统。 系统中包含建立远程连接所需的数据，如设备名称和

位置、要拨打的电话号码，以及所有国家/地区特定的详细信息。 进行 VPN 连接时，可输入

一个 IP 地址或 DNS 名称，而非电话号码。

可通过颜色区分建立连接时所使用的 TS Adapter，TS Adapter MPI 或 TS Adapter IE。

参见

使用电话簿 (页 175)

7.2 使用电话簿

7.2.1 使用电话簿的基础知识

使用电话簿

使用电话簿时，用户可进行以下操作：   
• 打开电话簿

• 保存电话簿

• 导入电话簿数据

• 导出电话簿数据

• 打印电话簿

• 使用电话簿数据建立远程连接
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使用电话薄工具栏中的按钮即可轻松执行这些功能。

说明

访问电话簿

在 TeleService 中每个用户都有专门的电话簿。 但是，无法同时使用多个 TIA Portal 实例访

问全局电话簿。   

参见

打开电话簿 (页 178)
保存电话簿 (页 179)
导出电话簿数据 (页 181)
打印电话簿 (页 182)
电话簿的结构 (页 176)

7.2.2 电话簿的结构

简介

TeleService 中的全局电话簿用于管理在建立远程连接时所需的数据。创建连接数据并将其

保存到电话簿中后，即可在每次建立远程连接时访问这些数据。

说明

自 V17 起的电话簿

不再支持电话簿的数据库格式。将电话簿导入到不高于 V16 的 TIA，并将其导出。在导出期

间会更新文件格式。 
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电话簿的结构

TeleService 中集成的全局电话簿包含以下各列：   

列名称 说明

系统访问 输入系统访问。

适配器类型 在下拉列表中，选择使用的 TS Adapter 类型：TS Adapter MPI 或 TS Adapter 
IE。

连接类型 选择所需的连接类型：拨号连接或 VPN 连接。

区域代码 输入所需的区域代码。

该列仅在使用拨号连接时才可用。进行 VPN 连接时，该列无法编辑。

电话号/地址 输入建立远程连接所需的连接数据。进行拨号连接时，可以输入电话号码，

而进行 VPN 连接时，则可以输入 DNS 名称或 IP 地址。

国家/地区 输入国家/地区代码。

该列仅在使用拨号连接时才可用。进行 VPN 连接时，该列无法编辑。

指纹 在此处输入相关的指纹，以建立与 TS Adapter IE Advanced 的 VPN 连接。

用户名 输入您登录使用的用户名。

密码 输入该用户名的密码。

组 如果已执行分组，则输入相应组。

公司 输入要联系的公司。

部门 输入相关部门。

街道 输入街道。

城镇/城市 输入待建立远程连接的城镇或城市。

注释 必要时输入注释。

显示或隐藏列

可以显示或隐藏各个列。为此，请选择所需的列标题并单击鼠标右键打开快捷菜单。
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7.2.3 电话簿中的符号

TeleService 图标的含义     
下表说明了 TeleService 各图标的含义： 

符号 含义

打开全局电话簿

导入电话簿

导出电话簿

建立远程连接

终止当前远程连接

建立远程连接或终止远程连接

在电话簿中显示与 TS Adapter IE 的连接

在电话簿中显示与 TS Adapter MPI 的连接

在电话簿中新增一行

在电话簿中插入新行

7.2.4 管理电话簿

7.2.4.1 打开电话簿

打开电话簿

要打开电话簿，请按以下步骤操作：  
1. 在项目树中，双击“在线访问  > TeleService”(Online access > TeleService) 下的文件夹“电话

簿”(Phone book)。
2. 将打开电话簿，以便输入或编辑所需的系统数据。
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7.2.4.2 在电话簿中插入行

在电话簿中插入行

要在电话簿中插入一个新行，请按以下步骤操作：

1. 选择要在其上插入新行的行。

2. 单击工具栏中的“插入行”(Insert row) 按钮。

结果

在电话簿中所选行的上方插入一个新行。 

7.2.4.3 显示和隐藏电话簿中的列

显示和隐藏列

要显示或隐藏电话簿中的列，请按以下步骤操作：

1. 单击列标题。

2. 在快捷菜单中，选择“显示/隐藏列”(Show/hide columns) 命令。
显示选择的列。

3. 要显示列，请选中该列的复选框。

4. 要隐藏列，请取消选中该列的复选框。

结果

在显示电话簿时，将显示或隐藏各个列。 

7.2.4.4 保存电话簿

保存电话簿

退出电话薄编辑器或 TIA portal 时，会询问是否保存全局电话薄。

单击“是”(Yes) 保存电话薄。   
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7.2.4.5 导入电话簿数据

简介

可以从外部文件或从旧版本的 TIA Portal 中导入电话簿数据。  

要求

创建了一个可导入的电话簿文件。

已使用旧版本的 TIA Portal 创建了一个电话簿。

从一个电话簿文件中导入电话簿数据

要从电话簿文件中导入电话簿数据，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中的“在线访问”(Online access) 下打开“TeleService”文件夹。

2. 双击“电话簿”(Phone book) 文件夹。

3. 单击工具栏中的“导入”(Import) 按钮。

4. 确认有关是否应保存当前版本工作电话簿的查询，根据需要选择“是”(Yes)，并在下一个对话
框中选择电话簿保存的位置。

5. 如果不希望保存电话簿的当前状态，则单击“否”(No)。并在随后显示的对话框中，选择用于
存储当前电话簿的电话簿文件。

6. 单击“确定”(OK) 关闭对话框。

结果

将在全局电话簿中显示所导入的电话簿数据。

说明

定义拨号规则

在编辑所导入电话薄中的“区域代码”(area code) 和“国家/地区” (country) 列进行拨号连接

之前，必须先定义拨号规则。

要定义拨号规则，请按照历史记录中的链接操作。
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从旧版本的 TIA Portal 中导入电话簿数据

要从旧版本 TIA Portal 中导入电话簿数据，请按照以下步骤操作：

1. 在项目树中的“在线访问”(Online access) 下打开“TeleService”文件夹。

2. 双击“电话簿”(Phone book) 文件夹。

3. 单击工具栏中的“导入”(Import) 按钮。

4. 确认有关是否应保存当前版本工作电话簿的查询，根据需要选择“是”(Yes)，并在下一个对话
框中选择电话簿保存的位置。

5. 如果不希望保存电话簿的当前状态，则单击“否”(No)。
6. 在下面的对话框中输入以下路径信息“%appdata%

\siemens\automation\TeleService\GlobalTeleServicePhoneBook.tel”。
7. 单击“确定”(OK) 关闭对话框。

结果

从旧版本 TIA Portal 中导入的电话簿数据显示在全局电话簿中。

说明

定义拨号规则

在编辑所导入电话薄中的“区域代码”(area code) 和“国家/地区” (country) 列进行拨号连接

之前，必须先定义拨号规则。

要定义拨号规则，请按照历史记录中的链接操作。

参见

定义拨号规则 (页 182)

7.2.4.6 导出电话簿数据

简介

可以将电话簿数据导出到外部文件中。

要求

已使用相应系统数据在 TeleService 下创建电话簿。
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步骤

要导出电话簿数据，请按如下步骤操作：

1. 在项目树中打开“TeleService”文件夹。

2. 双击“电话簿”(Phone book) 文件夹。

3. 单击工具栏中的“导出”(Export) 按钮。

4. 在下一个对话框中，选择当前电话簿导出的目标位置。

5. 单击“确定”(OK) 关闭对话框。

结果

导出的电话簿数据被保存到指定的导出文件中。

7.2.4.7 打印电话簿

打印电话簿

可以打印输出电话簿中的全部或部分数据。  

请按以下步骤操作：

1. 打开电话簿。

2. 选择菜单命令“项目 > 打印”或单击工具栏中的相应按钮。将打开“打印”(Print) 对话框。

3. 指定要打印整个电话簿还是只打印一部分，然后设置所有其它选项。

4. 使用“确定”(OK) 启动打印作业。

结果

电话簿数据在默认打印机中打印出来。如果打印输出超过一页长度，则会在页面右下角的页

码后面打印一个标识符，用来指示还有其它页面。 后一页没有此符号，说明后面没有更多

的页面。

7.2.4.8 定义拨号规则

步骤
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要定义特定位置的拨号规则，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中打开“在线访问”(Online access) 文件夹并选择“TeleService”文件夹。

2. 通过快捷菜单访问“TeleService”属性。

3. 在随后打开的对话框中，打开“高级设置”(Advanced settings) 选项卡，然后激活选项“使用
拨号规则”(Use dialing rules)。

4. 单击“调整”(Adapt) 按钮。

5. 在随后打开的对话框中，输入建立连接所需的位置信息。

– 对于新位置，则需输入国家或地区以及对应的区域代码。

– 必要时，可设置本地或长途呼叫时所需的目的地代码和预拨线路。

– 选择该位置的拨号方式。

6. 单击“确定”(OK) 按钮，退出对话框。

7. 在下一对话框中，选择拨号方位置，然后单击“确定”(OK)。
8. 在随后打开的 TeleService 对话框中，选中“位置”(Location) 下的正确位置。

9. 单击“确定”(OK) 按钮确认输入。

说明

本地回路或分机上的调制解调器操作

在本地回路（主电话线路）上使用调制解调器时，无需指定预拨线路。 而且本地呼叫和长

途呼叫的预拨线路字段必须为空。

如果在分机上使用调制解调器，则需输入访问本地回路时应呼叫的预拨线路。

拨号规则的使用示例

以下示例说明了如何使用德国卡尔斯鲁厄市的特定位置拨号规则。

• 在 TeleService 电话薄中，输入电话号码“1234567”，无需输入区域代码和国家/地区代码。

结果： 
将始终拨打电话号码“1234567”，而不使用呼叫者的位置。

• 除了输入电话号码“1234567”，在 TeleService 电话薄中输入特定位置的拨号参数：卡尔

斯鲁厄的区域代码“0721” 和德国的国家/地区代码“+49”。
结果： 
从卡尔斯鲁厄拨号“1234567”。
从德国其它城镇，拨号“07211234567”。
从其它国家/地区，则拨号“00497211234567”。 
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说明

电话簿中的显示

只有根据上述说明详细定义拨号规则之后，才可编辑 TeleService 电话薄中的“区域代

码”(area code) 和“国家/地区”(country) 列。

7.3 使用拨号连接进行远程连接

7.3.1 建立拨号连接的基本知识

使用 TS Adapter 建立拨号连接

通过 TeleService 建立远程拨号连接时需要使用一个 TS Adapter。   
TS Adapter 可实现自动化系统与 TeleService 的结合使用，方法是通过调制解调器将其连接

到电话网络。 TS Adapter 集成有参数存储器，存储用于进行 TeleService 操作的参数集。 
利用“导出适配器参数”(export adapter parameter) 功能，可以将不同的参数集保存到外部

文件中，然后通过“导入适配器参数”(import adapter parameter) 功能将这些参数集重新装

载到 TS Adapter  中。

建立远程拨号连接

可以在众多不同的 TS Adapter 之间进行选择，每个都提供不同的功能和不同的连接选项。

下图显示了通过 TS Adapter IE 与一个系统建立远程拨号连接的两种组态方式。   
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适用的 TS Adapter 概述：

TS Adapter 具有以下版本：   
• TS Adapter II （也称作“TS Adapter MPI”）
• TS Adapter IE Standard （也称作“TS Adapter IE”）
• TS Adapter IE Basic （也称作“TS Adapter IE”）

标识“TS Adapter”   
在下文中，标识“TS Adapter”代表所有版本。 在特定版本的信息旁边列出相关的产品标识，

例如“TS Adapter II”或“TS Adapter IE Standard”。

说明

有关 TS Adapter 的更多详细信息，请参见 TS Adapter 的随附文档。

参见

TS Adapter MPI 的简要描述 (页 193)
TS Adapter IE 的简要描述 (页 202)
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导出适配器参数 (页 200)
导入适配器参数 (页 201)

7.3.2 电话网络和调制解调器

7.3.2.1 支持的电话网络和调制解调器

可以使用的电话网络

TeleService 可与数字网络 (ISDN)、模拟网络和无线网络（使用 GSM 技术）结合使用。在这

一版本中，支持与 TS Adapter 建立远程连接。

调制解调器支持

TeleService 的实现与具体的调制解调器型号无关。这意味着 TeleService 可以使用那些可在 
Windows 的“控制面板”(Control Panel) 中安装且显示为调制解调器的所有标准调制解调

器。   
调制解调器类型的选择主要由 PG/PC 的现有硬件和要使用的电话网络决定。

支持以下调制解调器类型/介质：

• 调制解调器（COM 接口处的外部调制解调器、内部调制解调器和 PCMCIA 卡） 
• COM 接口或 USB 接口处的外部 ISDN 适配器

• 带有虚拟 COM 接口（例如 AVM CAPI 端口）的内部 ISDN 适配器

• COM 接口或 USB 接口处的外部 ISDN 适配器（集成了模拟调制解调器功能的 ISDN 适配器）

• 使用 GSM 技术的无线网络调制解调器、PCMCIA 适配器卡或数据电缆以及移动电话

网关

通过网关基本可以实现不同电话网络之间的通信。只有特定的 ISDN 电话适配器能够实现 ISDN 
适配器与模拟调制解调器之间的远程连接。   

电话网络的性能

远程连接的数据吞吐量取决于使用的调制解调器和电话网络以及电话线路的质量。   
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7.3.2.2 安装本地调制解调器

简介

如果已经在操作系统中安装了用于数据传送的调制解调器，则该调制解调器也可以用于 
TeleService。  
如果操作系统中尚未安装调制解调器，则使用 TeleService 建立远程连接前，必须安装一个

调制解调器。

步骤

操作步骤如下：

1. 确保 PG/PC 和调制解调器已关闭。 
2. 将外部调制解调器连接到 PG/PC 的 COM 或 USB 接口。 还可以安装符合制造商规范的内部调

制解调器或 PCMCIA 卡。

3. 现在接通调制解调器，然后接通 PG/PC。

结果

操作系统可自动识别并安装即插即用型调制解调器。 对话框将引导您完成整个安装过程。

说明

没有即插即用功能的调制解调器

如果接通时系统没有自动识别调制解调器，则必须使用控制面板自行安装该调制解调器。 
请参见调制解调器附带的文档中的相关信息。

7.3.2.3 连接和组态远程调制解调器

简介

使用 TeleService 前，还必须将调制解调器连接到远程系统。此调制解调器称作“远程调制

解调器”。

组态远程调制解调器

调制解调器从连接的 TS Adapter 中接收操作所需要的所有参数。这些参数包括用于初始化

调制解调器的数据和用于 TS Adapter 和调制解调器之间串行传输的设置。     

使用 TeleService 建立远程连接

7.3 使用拨号连接进行远程连接

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 187



远程调制解调器所需的数据在组态 TS Adapter 的过程中指定。

调制解调器可以是内部调制解调器或外部调制解调器，具体取决于使用的 TS Adapter。

如何连接 TS Adapter 与内部调制解调器   
1. 关闭 TS Adapter。
2. 将 TS Adapter 连接到自动化系统。

3. 将 TS Adapter 连接到电话线路。

4. 接通 TS Adapter。

如何将接 TS Adapter 与外部调制解调器连接   
1. 关闭调制解调器。

2. 将 TS Adapter 连接到自动化系统。

3. 使用调制解调器电缆将 TS Adapter 连接到调制解调器。

4. 将调制解调器连接到电话线路。

5. 接通调制解调器。

6. 接通 TS Adapter。

说明

组态远程调制解调器时请注意以下信息：

• TS Adapter 中调制解调器和串行端口设置的默认参数多数情况下可以确保连接成功；只有极
少数的情况需要更改参数分配。 

• 只有无法建立调制解调器连接或者需要调整或优化出厂设置时，才需要更改 TS Adapter 的参
数分配。

• TS Adapter 的参数分配可以通过直接连接或远程连接来更改。

7.3.3 拨号连接的访问保护

7.3.3.1 访问保护信息

简介

分配 TS Adapter 的参数时，可以限制对 TS Adapter 的参数和远程系统的访问。
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访问保护的范围

只有远程连接时存在访问保护；直接连接模式下可以随时访问 TS Adapter 的参数分配。  
TS Adapter IE 的直接连接中也存在访问保护。

访问保护信息

TS Adapter MPI 的访问保护功能在交付时并未激活。 TS Adapter IE 中存在默认密码。

因此，为该适配器分配参数的第一位用户可以通过定义用户密码和/或回拨号码来激活访问

保护。  
这是一种具有多个用户的多级访问保护，每个用户可具有或没有管理员权限。 对于 TS 
Adapter MPI，只能有一个管理员和至多两个用户。

对于调制解调器连接，只有管理员可以定义两个用户并更改他们的设置，在必要时也可删除

他们的设置。 以用户身份登录时，只能更改其自己的密码和自己的回拨号码。 但是，利用 
TS Adapter MPI，可以在直接连接模式下不受限制地访问 TS Adapter 的参数分配过程。

优势

访问保护提供以下优势：  
• 基本可以防止系统外部人员未经授权的访问。

• 工厂操作员负担大部分电话费用。

7.3.3.2 TeleService 回拨选项

回拨类型

电话连接的费用通常由建立拨号连接的呼叫方承担。

但是，可以使用 TeleService，这样在短暂的初始连接后，可以以反方向再次建立调制解调

器连接，也就是说，由 TS Adapter 发起该连接（回拨）。在这种情况下，工厂操作员负担

回拨的费用。

在 TeleService 中有两种类型的回拨： 
1. 在建立连接期间，回拨指定的号码。

2. 回拨 TS Adapter 中所存储的号码。
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7.3.3.3 保护等级

简介

在 TeleService 访问 TS Adapter 时可以在两种可能的访问保护等级中选择一种。每个保护等

级提供不同选项。

访问保护选项

访问保护等级 1：   
TS Adapter  受用户名和密码保护。连接建立期间，可以通过任何电话线路访问 TS Adapter 并
指定任意回拨号码。

访问保护等级 2：   
TS Adapter 受用户名、密码和回拨号码保护。每个用户只能从一个电话连接访问 TS Adapter。
下表说明了各保护等级对应的上述条件：

访问保护等级 管理员/用户密码 回拨号码

1 输入 不输入

2 输入 输入

登录 TS Adapter
登录 TS Adapter 并建立访问保护后，输入用户名、相应的密码。必要时，还需输入回拨号

码：

访问保护等级 管理员/用户密码 回拨号码

1 输入 不输入或输入任意回拨号码

2 输入 不输入

如果已在建立连接的过程中输入回拨号码（访问保护等级 1）或者已在 TS Adapter 中存储回

拨号码（访问保护等级 2），则调制解调器将断开连接，TS Adapter 将回拨指定号码。
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7.3.3.4 设置 TS Adapter 的访问保护和回拨号码

简介

在 TeleService 中为 TS Adapter MPI 分配参数的过程中，可以为适配器的参数分配以及到远

程系统的连接设置访问保护和回拨号码。 以下说明了 TS Adapter MPI 的参数分配。 TS 
Adapter IE 的参数分配以模拟方式执行。 具体方法在此适配器的 Web 帮助中有说明。  

要求 
TS Adapter MPI 已连接到计算机，并且显示在项目树的“可访问节点”(Accessible nodes) 下。

步骤

要设置 TS Adapter 的访问保护，请按如下步骤进行操作： 
1. 在项目树中，单击“分配 TS Adapter MPI 的参数”(Assign TS Adapter MPI parameters)。
2. 打开“访问权限”（Access security) 选项卡。

3. 输入用户名的密码和/或希望调制解调器在登录后回拨的号码。

– 如果是管理员，则可以更改管理员和用户的所有设置以及删除或创建用户。

– 如果以用户身份登录，则只能更改自己的设置（密码和回拨号码）。

4. 退出对话框前，使用“确定”(OK) 确认所有输入。

5. 单击“是”(Yes) 按钮确认之后的问询。

结果

访问保护的参数分配和回拨号码已保存在 TS Adapter MPI 的非易失性存储器中。

说明

设置访问保护时的重要注意事项：

• 如果要保证回拨功能正常，则“调制解调器”(Modem) 选项卡中的设置必须与设备中的条件对
应。

• 以“管理员”用户身份输入错误的回拨号码将意味着无法再通过远程连接访问 TS Adapter 
MPI！

• 以“管理员”用户身份输入回拨号码前，通过在连接建立期间呼叫指定的回拨号码（访问保
护等级 1）来进行测试。

使用 TeleService 建立远程连接

7.3 使用拨号连接进行远程连接

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 191



7.3.3.5 在 TeleService 中完成回拨

回拨选项

在 TeleService 中可以设置两种不同的回拨类型。

提供以下回拨选项：   
• 在建立连接期间，回拨指定的号码。

• 回拨 TS Adapter 中所存储的号码

在建立连接期间，回拨指定的号码   
1. 在 TIA Portal 的项目树中，单击“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 然后单击“TeleService”文件夹。

3. 双击“建立/关闭远程连接”(Set up/close remote connection) 条目。将打开“设置与远程系统
的远程连接”(Set up remote connection to the remote system) 对话框。

4. 在“适配器类型”(Adapter type) 下拉列表中，选择所使用的适配器类型。

5. 如果尚未选择，请选择“连接类型”(Connection type) 下的“拨号连接”(dial-up connection)。
6. 在“本地设置”(Local Settings) 下，选择当前使用的调制解调器。

7. 在相应的框内输入要拨叫的电话号码，或者通过单击框后面的按钮打开电话簿，然后从电话
簿中选择所需电话号码。

8. 输入 TS Adapter 的用户名和相关密码。

9. 如果要“使用回拨建立连接”(Connection setup with callback)，则选择相应的选项按钮。

10.单击“连接”(Connect) 按钮建立所需的远程连接。仅当输入了建立远程连接所需的全部参数
后，此按钮才会激活。任何远程连接都会显示在“状态”(Status) 下。

11.在随后出现的对话框中输入所需回拨号码。

结果

已使用回拨建立到所需系统的远程连接。 
项目树中将使用相应的图标显示所连接的系统。

说明

如果调制解调器的连接费用由工厂操作员负担，且实际回拨号码不固定（即，回拨并不总是

针对同一接收者），则可使用此功能。尤其适用于移动电话用户。
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回拨 TS Adapter 中所存储的号码 
1. 在 TS Adapter 中为所需回拨号码分配参数。

2. 按上述步骤建立到 TS Adapter 的连接，并注意以下特征：

– 输入在 TS Adapter 中分配了回拨号码参数的回拨的用户名和密码。

– 不必选择复选框“使用回拨建立连接”(Establish a connection with callback)，因为 TS 
Adapter 已经获知回拨号码。

结果 
已建立到 TS Adapter 中所存储号码的回拨。如果已建立远程连接，则回拨将从远程系统中

发出。 

说明

此过程提供了 高的访问保护等级。但也存在一定程度的风险：如果存储在 TS Adapter 中
的回拨号码不正确，则将无法再通过调制解调器连接访问 TS Adapter。这种情况下，只能通

过到现场更改参数的设置才能使设备恢复运转。

7.3.4 TS Adapter MPI

7.3.4.1 TS Adapter MPI 的简要描述

TS Adapter MPI:
标识 "TS Adapter MPI" 泛指所有具备 MPI/DP 接口的 TS Adapter。   
TS Adapter MPI 具有以下版本：

• TS Adapter I （无法通过 TIA Portal 分配参数）

• TS Adapter II
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下表列出了各个功能的简要描述。 有关 TS Adapter 的详细信息，请参见 TS Adapter 的随附

文档。

TS Adapter II:  
直接连接 通过通用串行总线 (USB) 的连接。 可以更换固件。 

调制解调器可以集成，也可以作为外部调制解调器连接。 TS 
Adapter II 在调制解调器间自动切换。 只要没有连接外部调制

解调器，该适配器就会使用内部调制解调器。

有以下两种情况 • 带内部模拟调制解调器。 外部调制解调器也可以连接到 
RS232 端口。

• 带内部 ISDN 适配器。 外部调制解调器也可以连接到 
RS232 端口。

标识 "TS Adapter" 的使用

对于 TeleService，标识 "TS Adapter" 泛指所有版本。 在 TS Adapter 特定版本的信息旁边列

出相关的产品标识，例如 "TS Adapter II"、"TS Adapter IE Standard" 或 
"TS Adapter IE Basic"。  

7.3.4.2 TS Adapter MPI 的工作原理

TS Adapter MPI 的工作原理

按照组态时的设置，TS Adapter MPI 将 PG/PC 的串行端口或 USB 端口（直接连接）或者调制

解调器的串行端口（调制解调器连接）连接到自动化系统的 MPI/PROFIBUS 网络。  
TS Adapter MPI 具有非易失性存储器。 以下功能的参数存储在该存储器中：

• MPI/PROFIBUS 网络（网络参数）

• 使用的调制解调器模式

• 调制解调器的串行端口

• 访问保护

默认参数分配

TS Adapter 带有默认参数分配。 可以在参数分配会话中设置参数并将其保存到 TS Adapter 的
非易失性存储器中。  
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组态“直接连接”(Direct connection) 后，TS Adapter 将这些网络参数专门用于访问 MPI/
PROFIBUS 网络。

在“调制解调器连接”(Modem connection) 组态中，存储在 TS Adapter 中的所有参数都将激

活。

说明

有关 TS Adapter 组态的更多详细信息，请参见随附的文档。

7.3.4.3 在直接连接模式下操作 TS Adapter MPI

与 TS Adapter MPI 建立直接连接

直接连接用于分配 TS Adapter MPI 的参数。在 TIA Portal 中，相同的组态还可让您转为在线，

因此请检查总线兼容性的已分配 MPI/PROFIBUS 参数。这意味着（同 PC 适配器一样）可以

通过 MPI/DP 接口访问 SIMATIC S7/C7 系统，不需要占用 PG/PC 插槽的 MPI/PROFIBUS 模块。   
在直接连接组态中，TS Adapter 的访问保护未激活。这也就意味着，可随意更改 TS Adapter 
的参数分配。如，通过导入适配器参数进行更改。 

说明

在 TIA Portal 中显示 TS Adapter MPI 
通过 USB 接口将 TS Adapter MPI 连接到 PG/PC 后，会在 TIA Portal 中的项目树中显示“TS 
Adapter”文件夹。 
打开该文件夹时，可以通过以下对话框分配已连接的 TS Adapter MPI 的参数。

与 TS Adapter MPI 建立直接连接

直接连接模式表示在装有 TeleService 的 PG/PC 与自动化系统之间存在通过 TS Adapter MPI 建
立的直接连接。无需调制解调器。   
下图显示了使用直接连接的 TS Adapter MPI 组态。
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7.3.4.4 在调制解调器连接模式下操作 TS Adapter MPI

TS Adapter MPI 与调制解调器连接的简介

此组态允许用户拨号访问远程系统。为此，要使用 TeleService 在电话网络上建立到远程系

统的远程连接。随后通过建立的调制解调器连接，可以照常使用 TIA Portal 处理选定的设

备。   

建立 TS Adapter MPI 与调制解调器的连接

通过调制解调器路由，在装有 TeleService 的 PG/PC 与 MPI/DP 接口插有 TS Adapter MPI 的自

动化系统之间建立这种连接。   
因此，组态包括通过电话网络连接的 PG/PC 以及自动化系统 MPI/DP 接口上插入的 TS Adapter 
MPI。
下图显示了调制解调器连接的结构。
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说明

直接连接和调制解调器连接之间的并行操作

TS Adapter II 在与 PG/PC 通信时具有两种连接方式并可同时使用。将 USB 接口与 PG/PC 连接

的同时将调制解调器接口与电话网络连接。

在这种组态中，可以使用直接连接或调制解调器连接。

并行操作无法实现！

7.3.4.5 TS Adapter MPI 组态选项

组态 TS Adapter MPI 的有用信息

可以在直接连接模式下以及通过现有远程连接两种方式组态 TS Adapter MPI。  
以下参数分配选项可供使用：

• 重新组态 (页 198)
• 恢复默认参数分配 (页 199)
• 导入适配器参数 (页 201)
• 导出适配器参数 (页 200)
• 设置访问保护 (页 191)
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参数分配

按照 TS Adapter 随附的文档来组态 TS Adapter。 该文档详细介绍了参数分配的每个步骤。

说明

组态 TS Adapter MPI 时，请注意以下事项

• 如果在已建立远程连接的情况下更改当前的参数设置，则可能会导致随后无法使用修改的参
数建立调制解调器连接。 这种情况下，只能在直接连接模式下组态 TS Adapter MPI。

• 这意味着，必须在设备所在地使用 PG/PC 执行参数分配，或者将 TS Adapter MPI 带到本地 
PG/PC 所在地以完成组态。

肯定的确认

参数分配过程中，数据被写入 TS Adapter MPI 的非易失性存储器中。 只有在采取了用来确

保参数更改已正确执行的所有预防措施后，参数分配过程才会收到肯定的确认，进而在出现

电源故障时参数更改仍能保存下来。

更改在 TS Adapter MPI 中生效的标识是：

• 远程连接终止后，串行端口参数、调制解调器参数和访问保护的参数立即被激活。

• 修改后的网络参数立即被激活。

7.3.4.6 组态 TS Adapter MPI

简介

可以在直接连接模式下以及在调制解调器连接模式下通过现有远程连接两种方式组态 
TS Adapter MPI 。   
以下将介绍参数的分配方法。

要求

TS Adapter MPI  已连接到计算机，而且在项目树的“在线访问”(Online access) 下显示有文

件夹“TS Adapter”。
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步骤

要分配 TS Adapter MPI im Direktanschluss  的参数，请按以下步骤操作：

1. 在项目树中，双击“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 将打开指定的文件夹：

– “TS Adapter”文件夹，用于直接连接。

– 对于现有的远程连接，“TeleService”文件夹后跟名称为所需系统名的文件夹。

3. 选择命令“分配 TS Adapter MPI 的参数”(Assign TS Adapter MPI parameters)。将打开“分配 
TS Adapter MPI 的参数”(Assign TS Adapter MPI parameters) 对话框。

4. 在对话框的各选项卡中设置所需参数。

5. 单击“确定”(OK) 确认输入。

结果

所组态的参数将保存到 TS Adapter MPI 的非易失性存储器中。参数分配过程随即完成。

7.3.4.7 恢复 TS Adapter MPI 的默认参数分配

简介

可以恢复 TS Adapter MPI 的默认出厂状态参数。

要求

TS Adapter MPI 已连接到计算机，并且显示在项目树“在线访问”(Online access) 下的

“TeleService”文件夹中。

步骤

要为 TS Adapter MPI 恢复默认参数分配，请按照以下步骤操作：   
1. 在项目树中打开“TeleService”文件夹。

2. 双击“TS Adapter MPI”文件夹。

3. 选择命令“分配 TS Adapter MPI 的参数”(Assign TS Adapter MPI parameters)。将打开“分配 
TS Adapter MPI 的参数”(Assign TS Adapter MPI parameters) 对话框。

4. 在“常规”(General) 下，单击“重置”(Reset) 按钮。

5. 单击“确定”(OK) 确认输入。
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结果

已恢复到 TS Adapter MPI 交付时的默认参数设置。

参见

TS Adapter MPI 组态选项 (页 197)

7.3.4.8 导出适配器参数

简介

可以将 TS Adapter MPI 的组态导出到外部文件中。保存在该文件中的组态可以重新导入到任

意数量的 TS Adapter MPI 中。   
例如，要将相同的参数分配给多个 TS Adapter MPI 或者要保存、记录或分发参数集，这将发

挥作用。 

要求

TS Adapter MPI 已连接到计算机，并且显示在项目树“在线访问”(Online access) 下的

“TeleService”文件夹中。

步骤

要导出 TS Adapter MPI 的适配器参数，请按照以下步骤操作：

1. 在项目树中打开“TeleService”文件夹。

2. 双击“TS Adapter MPI”文件夹。

3. 选择命令“分配 TS Adapter MPI 的参数”(Assign TS Adapter MPI parameters)。将打开“分配 
TS Adapter MPI 的参数”(Assign TS Adapter MPI parameters) 对话框。

4. 单击“导出”(Export) 按钮。

5. 将打开一个窗口，在其中可以选择 TS Adapter MPI 组态导出的目标文件。

6. 单击“保存”(Save) 进行确认。

结果

TS Adapter MPI 的参数将保存到指定的文件 (*.tap) 中。现已完成适配器参数的导出。 
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7.3.4.9 导入适配器参数

简介

可以将 TS Adapter MPI 的组态从之前创建的导出文件 (*.tap) 中导入。   
保存在该文件中的组态可以导入到任意数量的 TS Adapter 中。例如，如果要将相同的参数

分配给多个 TS Adapter MPI，这将发挥作用。 
用户可以在直接连接模式下本地导入参数，或在调制解调器连接模式下通过现有远程连接导

入参数。 
TS Adapter 采用所选导出文件中的参数，并继续使用这些设置。尚未保存到导出文件中的到

目前为止所做的全部设置都将丢失。

在导入文件之前，请在导出文件中备份当前组态。如有必要，可以恢复组态。

要求

• TS Adapter MPI 已连接到计算机，并且显示在项目树“在线访问”(Online access) 下的

“TeleService”文件夹中。

步骤

要导入 TS Adapter MPI 的适配器参数：

1. 在项目树中打开“TeleService”文件夹。

2. 双击“TS Adapter MPI”文件夹。

3. 选择命令“分配 TS Adapter MPI 的参数”(Assign TS Adapter MPI parameters)。将打开“分配 
TS Adapter MPI 的参数”(Assign TS Adapter MPI parameters) 对话框。

4. 单击“导入”(Import) 按钮。

5. 将打开一个对话框，在其中可以选择要将 TS Adapter MPI 组态导入的目标文件。

6. 单击“是”(Yes) 确认下一个对话框。

结果

选中的参数将保存到 TS Adapter MPI 的非易失性存储器中。适配器参数导入随即完成。

使用 TeleService 建立远程连接

7.3 使用拨号连接进行远程连接

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 201



7.3.5 TS Adapter IE

7.3.5.1 TS Adapter IE 的简要描述

TS Adapter IE
标识“TS Adapter IE”泛指所有带以太网端口的 TS Adapter。   
TS Adapter IE 具有以下版本：

• TS Adapter IE Standard
• TS Adapter IE Basic
下表列出了各个功能的简要描述。 有关 TS Adapter 的详细信息，请参见随附的文档。

TS Adapter IE Standard:
通过工业以太网 (IE) 建立直接连接。 可能需进行固件更新。 集成调制解调器或外部调制

解调器。 TS Adapter IE 与 TS Adapter II 不同，无法在调制解调器之间自动切换。 参数通过 
Web 接口进行分配。

有以下 2 种类型：

• 带内部模拟调制解调器。 外部调制解调器也可以连接到 RS232 端口。

• 带内部 ISDN 适配器。 外部调制解调器也可以连接到 RS232 端口。

TS Adapter IE Basic:
通过工业以太网 (IE) 建立直接连接。 可能需进行固件更新。 插入式模块。 参数通过 Web 
接口进行分配。

有以下 4 种类型：

• TS Adapter IE Basic MODEM：

基础设备 TS Adapter IE Basic，外加用于在模拟电话网络上工作的 TS Module MODEM。

• TS Adapter IE Basic ISDN：

基本设备 TS Adapter IE Basic，外加用于在 ISDN 电话系统上工作的 TS Module ISDN。

• TS Adapter IE Basic GSM：

基本设备 TS Adapter IE Basic，外加用于在 GSM 无线网络上工作的 TS Module GSM。

• TS Adapter IE Basic RS232：
基本设备 TS Adapter IE Basic，外加用于连接外部调制解调器的 TS Module RS232。

使用 TeleService 建立远程连接

7.3 使用拨号连接进行远程连接

使用在线与诊断功能

202 编程和操作手册, 11/2022



标识 "TS Adapter" 的使用

"TS Adapter" 在 TeleService 在线帮助中作为所有版本的通用标识。 相关产品标识在仅在特

定版本的 TS Adapter 信息旁边列出，例如 
"TS Adapter I"、"TS Adapter II"、"TS Adapter IE Standard" 或 "TS Adapter IE Basic"。   

7.3.5.2 TS Adapter IE 的工作原理

TS Adapter IE 的工作原理

TS Adapter IE  在电话网络或调制解调器的串行端口与自动化系统的 Industrial Ethernet  之间

建立连接。  
TS Adapter IE  具有非易失性存储器。 以下功能的参数存储在该存储器中：

• 使用的调制解调器模式

• 调制解调器的串行端口

• 访问保护

默认参数分配

TS Adapter IE 带有默认参数分配。 可以在参数分配会话中设置参数并将其保存到 TS Adapter 
的非易失性存储器中。  

说明

有关 TS Adapter 组态的更多详细信息，请参见随附的文档。

7.3.5.3 连接类型

TS Adapter IE Basic 的连接类型

下图显示了 TS Adapter IE Basic 可能有的连接类型。 
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直接连接

如果要直接连接到 PG/PC，可以通过以太网设置 TS Adapter IE Basic 。 

说明

不允许操作不含 TS 模块的 TS Adapter IE Basic 。

图 7-1 直接连接

连接到电话网络

为了直接连接到电话网络，必须将 TS Adapter IE Basic  与以下某个 TS 模块连接在一起：

• TS Module Modem
• TS Module ISDN

图 7-2 直接连接到电话网络

有关 TS 模块的更多信息，请参见《TS 适配器模块化》(TS Adapter modular) 手册。
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连接到 GSM 网络

为了连接到 GSM 网络，您必须将 TS Adapter IE Basic  与该 TS 模块结合使用：

• TS Module GSM

图 7-3 连接到 GSM 网络

有关 TS 模块的更多信息，请参见《TS 适配器模块化》(TS Adapter modular) 手册。 

通过外部调制解调器连接到电话网络

为了连接到外部调制解调器，必须将 TS Adapter IE Basic  与该模块结合使用：

• TS Module RS232

图 7-4 连接到外部调制解调器

有关 TS 模块的更多信息，请参见《TS 适配器模块化》(TS Adapter modular) 手册。 

7.3.5.4 TS Adapter IE 参数分配选项

组态 TS Adapter IE 的有用信息

TS Adapter IE 通过 Web 接口进行组态。 
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与参数分配接口关联的 Web 帮助可用于组态 TS Adapter IE。
以下参数分配选项可供使用：

• 重新组态

• 恢复默认参数分配

• 导入适配器参数

• 导出适配器参数

说明

参数分配

按照 TS Adapter 随附的文档来组态 TS Adapter。 该文档详细介绍了参数分配的每个步骤。

7.3.5.5 TS Adapter IE 的参数分配

简介

可以在直接连接模式下以及在调制解调器连接模式下通过现有远程连接两种方式组态 
TS Adapter IE 。   
以下介绍了这两种参数分配选项。 
有关 TS Adapter IE 参数分配的具体信息，请参见 TS Adapter IE 文档。

直接连接时，TS Adapter IE 的参数分配

要求

TS Adapter IE 与 LAN 相连接。 
TS Adapter IE Basic 已接上电源。 

步骤

要分配 TS Adapter IE  的参数，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 的项目树中，打开“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 双击计算机的以太网端口。

3. 双击“显示可访问的节点”(Display accessible nodes) 命令。将显示 TS Adapter IE。
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4. 双击 <TS Adapter IE> 文件夹，然后再双击“在线和诊断”(Online and diagnostic)，在显示的
对话框中为 TS Adapter IE 分配所需的 IP 地址。请注意，PG/PC 接口卡的 IP 地址与分配给 TS 
Adapter IE 的 IP 地址位于同一子网中。

5. 更新项目树中“可访问节点”(Accessible nodes) 的视图，之后所显示的 TS Adapter IE 将具有
新分配的 IP 地址。

6. 在设备列表中，打开 <TS Adapter IE> 文件夹。

7. 双击命令“分配 TS Adapter IE 参数”(Assign TS adapter IE parameters)。将打开已分配的 Web 
接口来指定 TS Adapter IE 的参数。

8. 完成该 Web 接口的“登录”(logon)。
9. 在对话框的各选项卡中设置所需参数。

10.单击“保存设置”(Save settings) 确认输入。

结果

组态的参数将保存到 TS Adapter IE 的非易失性存储器中。参数分配过程随即完成。

远程连接时，TS Adapter IE 的参数分配

要求

与 TS Adapter IE  建立了一个远程连接。

步骤

1. 在 TIA Portal 的项目树中，打开“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 单开后面跟有所需系统文件夹的“TeleService”文件夹。

3. 双击命令“分配 TS Adapter IE 参数”(Assign TS adapter IE parameters)。将打开相关联的 Web 
界面，用于分配 TS Adapter IE 参数。并使用远程连接的登录数据自动“登录”Web 界面。

4. 在对话框的各选项卡中设置所需参数。

5. 单击“保存设置”(Save settings) 确认输入。

结果

组态的参数将保存到 TS Adapter IE 的非易失性存储器中。参数分配过程随即完成。
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7.3.6 建立与远程系统的拨号连接

7.3.6.1 建立拨号连接

建立远程拨号连接的说明

使用 TeleService 通过电话网络拨入远程系统时，将建立一个拨号连接。PG/PC 使用 
TeleService 通过调制解调器连接到电话网络。在另一端，自动化系统通过组态的 TS Adapter  
和调制解调器连接到电话线路。   

要求

已安装并组态本地调制解调器。   
TS Adapter 位于远程系统中。 
已安装远程调制解调器并且已分配参数。 

请按以下步骤操作：   
1. 在 TIA Portal 的项目树中，单击“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 然后单击“TeleService”文件夹。

3. 双击“建立/关闭远程连接”(Set up/close remote connection) 条目。将打开“设置与远程系统
的远程连接”(Set up remote connection to the remote system) 对话框。

4. 在“适配器类型”(Adapter type) 下拉列表中，选择所使用的适配器类型。

5. 在“连接类型”(Connection type) 下选择“拨号连接”(Dial-up connection)。
6. 在“本地设置”(Local settings) 下，选择当前使用的调制解调器。

7. 在相应的框内输入要拨叫的电话号码，或者通过单击框后面的按钮打开电话簿，然后从电话
簿中选择所需电话号码。

8. 输入用户名和相应的密码。

9. 如果要“使用回拨建立连接”(Connection setup with callback)，则选择相应的选项按钮。

10.单击“连接”(Connect) 按钮建立所需的远程连接。仅当输入了建立远程连接所需的全部参数
后，此按钮才会激活。任何远程连接都会显示在“状态”(Status) 下。

结果

与指定系统建立拨号连接。 
建立拨号连接之后，将立即关闭该对话框。将在 TIA Portal 的状态栏中显示以下消息：“远

程连接已启动”(Remote connection is up)。现在可以使用与 TIA Portal 的远程连接并与自动

化系统通信。 
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无法建立连接

如果无法建立连接，则可使用“故障排除注意事项”查找相关原因。   

终止连接

完成编辑远程系统后，通过双击项目树中的“建立/断开远程连接”(Establish/disconnect 
remote connection) 条目退出远程连接。 
通过退出 TIA Portal，也可以中断远程连接。   

7.3.6.2 终止拨号连接

终止活动的拨号连接

说明

终止拨号连接

终止远程连接前，应在 TIA Portal 中转为离线状态。

请按以下步骤操作：

1. 在 TIA portal 中，双击“建立/关闭远程连接”(Set up/close remote connection) 条目。 
2. 单击“是”(Yes) 确认随后对话框中的提示。

结果

该连接已终止。
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7.4 远程 VPN 连接

7.4.1 建立 VPN 连接的基本知识

使用 TS Adapter IE Advanced 建立 VPN 连接

通过 TeleService 建立 VPN 连接时，需要使用 TS Adapter IE Advanced。   
 

VPN 定义

VPN 是“虚拟专用网络”(Virtual Private Network) 的缩写。 它是基于公共网络基础结构的计

算机专用网络。

VPN 用于专用网络中不同位置的设备和其它网络网关间建立安全连接。 
通过加密连接，VPN 设备可直接访问其它网络中的网关。  

VPN 连接

通过 TeleService 建立 VPN 连接时，则可使用 CA 证书和据此生成的唯一识别码对 TS Adapter 
IE Advanced 进行唯一标识， 通过 VPN 连接，可以保护通信安全，防止远程 PC 和 TS Adapter 
之间的窃听和操作。  
如果与多个远程网络建立了 VPN 连接，则需对每个网络都单独使用一个 TS Adapter IE 
Advanced 作为接口。 由 TS Adapter 连接的网络内部可使用相同的 IP 地址。 只需确保 TS 
Adapter 的外部 IP 地址 (WAN) 不同。 
每次只能与一个 TS Adapter 建立 VPN 连接。

说明

认证

请注意，CA 证书以独占方式认证 TS Adapter IE Advanced。
与拨号连接相同，用户通过登录信息（用户名和密码）进行认证。

因此，请仅使用安全登录密码。
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另请参见

• 建立 VPN 连接 (页 216)
• 终止 VPN 连接 (页 218)

7.4.2 CA 证书的基本知识

简介

要通过 TeleService 建立一个安全 VPN 连接，则需在组态 TS Adapter IE Advanced 时使用一

个唯一识别码生成 CA 证书。 
您可以在每台应具有 TS Adapter IE Advanced 访问权限的 PC 上安装此 CA 证书。

• 通过输入 CA 证书的识别码 启用 TeleService 连接对话框中的自动下载

• 使用 Microsoft® Management Console 手动安装。

CA 证书的定义

CA 证书是“证书机构”或“认证机构”（以下简称为“CA”）签发的数字证书。TS Adapter 
IE Advanced 使用自签名证书；这种情况下的认证机构是 TS Adapter IE Advanced 自身。

“SSTP”（安全套接字隧道协议）和“HTTPS”（安全超文本传输协议）的证书是从 CA 证书派生

而来。 
CA 证书中包含有一个“密钥”和其它信息，用于认证和加密/解密保密数据。其它信息中则

包括证书的有效期、证书撤销的参考列表，以及 CA 颁发证书中的相关信息。

在 TeleService 中使用 CA 证书

带有唯一识别码的 CA 证书由 TS Adapter 生成，用于将 TS Adapter IE Advanced 标识为远程 PC 
的唯一连接伙伴。
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在建立 VPN 连接之前，必须将 CA 证书存储在 PG/PC 的 Windows 证书存储区中。在使用直

接连接访问 Web 服务器时，如果 CA 证书不存在，则会出现安全警告。但是这时可以选择

忽略警告并允许连接。 

说明

处理 CA 证书

处理 CA 证书需要具有操作系统的专业知识。只能由经过培训的人员对 CA 证书进行管理！

要管理 CA 证书，需要具有管理员权限。

识别码的定义

识别码是 20 个字节的十六进制表示。它提供 CA 证书的唯一值，用于标识一个特定的 CA 证
书。

识别码是通过 SHA-1 算法动态计算得出，而非实际包含在 CA 证书中。 

在 TeleService 中使用识别码

CA 证书用于将 TS Adapter IE Advanced 唯一标识为连接伙伴。TS Adapter IE Advanced 每次

生成 CA 证书时，都会生成此证书唯一的 20 字节识别码。在生成证书时，由 TS Adapter IE 
Advanced 自动计算得出。每个证书都对应有一个唯一的特殊识别码。该识别码必须以一种

安全的方式传送到您的计算机上，例如通过手机或加密电子邮件。使用 TeleService 建立 VPN 
连接时，需要在连接对话框中输入此识别码，除非是 PC 上的 Windows 证书存储区中已存储

有该 CA 证书。

可在 TS Adapter IE Advanced 的 Web 界面中找到 TS Adapter IE Advanced 的识别码。要打开

该 Web 界面，可在 TIA Portal 的设备列表中双击“分配 TS Adapter IE 参数”(Assign TS Adapter 
IE parameters) 命令。执行 Web 登录后，即可在“安全 > 证书”(Security > Certificates) 选项

卡中查看识别码。

建立连接过程中下载 CA 证书

建立连接时，TeleService 将检查 PG/PC 上的 Windows 证书存储区中是否安装有相应的 CA 证
书。如果找到相应证书，则将 VPN 连接建立为 SSTP 连接（安全套接字隧道协议）。

如果未找到相应 CA 证书，则先由相应的 TS Adapter IE Advanced 加载 CA 证书。可通过连

接对话框中所输入的远程地址对 TS Adapter IE Advanced 进行调用。如果成功下载 CA 证书，

则将计算所下载 CA 证书的识别码，并与连接对话框中输入的识别码进行比较。如果两者匹

配，则将打开一个对话框，提示将 CA 证书保存到 PG/PC 的 Windows 证书存储区中。要保

存该 CA 证书，需要具有管理员权限。

使用 TeleService 建立远程连接

7.4 远程 VPN 连接

使用在线与诊断功能

212 编程和操作手册, 11/2022



然后，将建立 VPN 连接。

另请参见

• “安装 VPN 连接的 CA 证书 (页 213)”
• “删除 VPN 连接的 CA 证书 (页 216)”

7.4.3 安装 VPN 连接的 CA 证书

安装 CA 证书

要使用 TeleService 在 PG/PC 与远程系统间建立一个 VPN 连接，需要包含一个由 TS Adapter 
IE Advanced 生成的有效 CA 证书。而且该证书必须保存在 PG/PC 的 Windows 证书存储区中。

可手动安装 CA 证书，也可以自动下载该证书。

并通过 Microsoft® Management Console 对 CA 证书进行管理。 

说明

处理 CA 证书

处理 CA 证书需要具有操作系统的专业知识。只能由经过培训的人员对 CA 证书进行管理！

要管理 CA 证书，需要具有管理员权限！

要求

计算机的 Windows 证书存储区中尚未安装任何 CA 证书。
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通过自动下载安装 CA 证书

请按以下步骤操作：

1. 以管理员身份登录系统。

2. 使用“安全路径”（如，通过电话或加密电子邮件）将 CA 证书识别码从 TS Adapter IE 
Advanced 传送到计算机上。
可在 TS Adapter IE Advanced 的 Web 界面中找到 TS Adapter IE Advanced 的识别码。要打开
该 Web 界面，可在 TIA Portal 的设备列表中双击“分配 TS Adapter IE 参数”(Assign TS Adapter 
IE parameters) 命令。执行 Web 登录后，即可在“安全 > 证书”(Security > Certificates) 选项
卡中查看识别码。 

3. 在 TIA Portal 的项目树中，单击“在线访问”(Online access) 文件夹。

4. 然后单击“TeleService”文件夹。

5. 双击“建立/关闭远程连接”(Set up/close remote connection) 条目。将打开“设置与远程系统
的远程连接”(Set up remote connection to the remote system) 对话框。

6. 从下拉列表中选择“TS Adapter IE”作为“适配器类型”(Adapter type)。
7. 在“连接类型”(Connection type) 下选择“VPN”。
8. 在相关字段中输入要联系的 TS Adapter IE Advanced 的 IP 地址/DNS 名称。此外，也可通过单

击相应按钮使用电话薄中的任何现有数据。

9. 输入用户名和相应的密码。

10.将 TS Adapter IE Advanced 的 Web 界面中显示的识别码复制到“识别码”(Fingerprint) 列中。 
11.单击“连接”(Connect) 按钮建立所需的远程连接。仅当输入了建立远程连接所需的全部参数

后，此按钮才会激活。

12.未找到有效的 CA 证书，这是因为该 PC 上尚未安装 CA 证书。 
将建立“常规”连接（非 VPN 连接），并从 TS Adapter IE Advanced 将所需证书下载到计算
机工作存储器中。然后再计算（SHA-1 算法）识别码并与连接对话框中输入的识别码进行比
较。如果两者匹配，则将打开一个对话框，提示将 CA 证书保存到 PG/PC 的 Windows 证书存
储区中。 

13.确认是否保存 CA 证书。

说明

更新 CA 证书后，需要重新启动 STEP 7。
更新 TS Adapter IE Advanced 的 CA 证书后，必须重新启动 STEP 7，之后才能借助新的识别

码来建立远程连接。否则，可能无法将 CA 证书保存到 Windows 证书存储器中，远程连接

也无法建立。

结果

将与所需 TS Adapter IE Advanced 建立 VPN 连接。连接建立后，将立即关闭该对话框。
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手动安装 CA 证书

请按以下步骤操作：

1. 以管理员身份登录系统。

2. 在安装有 Microsoft® Management Console 的 PG/PC 上打开 Windows Certificate Manager。 
单击“开始”(Start)，在搜索域中输入“mmc”并按 ENTER 键。 
将打开控制台。

3. 打开“文件”(File) 菜单，并单击“添加/删除管理单元...”(Add/remove snap-in...)。
将打开“添加/删除管理单元...”(Add/remove snap-in...) 对话框。 

4. 双击“管理单元”(Snap-in) 列表中的“证书”(Certificates)，并在打开的对话框中选择“计算机
账户”(Computer account)。

5. 在下一个对话框中选择“本地计算机”(Local computer)，然后依次单击“完成”(Finish) 和“确
定”(OK)。
将打开控制台根目录，并显示“证书（本地计算机）”(Certificates (local computer)) 文件夹。

6. 打开显示的“证书（本地计算机）”(Certificates (local computer)) 文件夹，并单击“可信认证
机构”(Trusted certification authorities)。

7. 单击“证书”(Certificates) 文件夹并使用快捷菜单访问命令“所有任务 > 导入...”(All tasks > 
Import...)。

8. 请记下“证书 - 导入向导”(Certificate - Import wizard) 对话框中的信息，并单击“下一
步”(Next)。

9. 在接下来的对话框中，单击“浏览 ...”(Browse ...) 并选择所需的 CA 证书。

10.然后单击“下一步”(Next) 两次并随后单击“完成”(Finish) 以安装 CA 证书。

结果

在 Windows 证书存储器中的指定位置安装了选定的 CA 证书。

说明

更多信息 ...
有关安装 CA 证书的信息，可通过“F1 按钮”打开操作系统的在线帮助。
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7.4.4 删除 VPN 连接的 CA 证书

删除 CA 证书

请按以下步骤操作：

1. 以管理员身份登录系统。

2. 在安装有 Microsoft® Management Console 的 PG/PC 上打开 Windows Certificate Manager。 
单击“开始”，在搜索字段中输入“mmc”并按 ENTER 键。 
将打开控制台。

3. 打开“文件”(File) 菜单，并单击“添加/删除管理单元...”(Add/remove snap-in...)。 
将打开管理单元选择对话框。 

4. 双击“管理单元”(Snap-in) 列表中的“证书”(Certificates)，并在打开的对话框中选择“计算机
账户”(Computer account)。

5. 在下一个对话框中选择“本地计算机”(Local computer)，然后依次单击“完成”(Finish) 和“确
定”(OK)。
将打开控制台根目录，并显示“证书（本地计算机）”(Certificates (local computer)) 文件夹。

6. 打开显示的“证书（本地计算机）”(Certificates (local computer)) 文件夹，并单击“可信认证
机构”(Trusted certification authorities)。

7. 打开“证书”(Certificates) 文件夹，选择所需的 CA 证书并单击快捷菜单中的“删除”(Delete)。
8. 单击“是”(Yes) 确认下一个提示。

结果

将从可用证书列表中删除所选 CA 证书。

7.4.5 建立与远程系统的 VPN 连接

7.4.5.1 建立 VPN 连接

建立 VPN 连接的说明

使用 TeleService 通过 Internet 连接远程系统时，将建立 VPN 连接。 
安装了 TIA Portal 的 PG/PC 在该连接的一端连接到 Internet。而另一端，自动化系统则通过

所组态 TS Adapter IE Advanced 上的 WAN（广域网）接口连接到 Internet。  

要求

PG/PC 连接到 Internet。   
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远程系统中安装有 TS Adapter IE Advanced。
TS Adapter IE Advanced 已组态并连接到 Internet。 
已生成标识 TS Adapter 所需的 CA 证书，且该证书已安装到 PG/PC 上的 Windows 证书存储

区中。

请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 的项目树中，单击“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 然后单击“TeleService”文件夹。

3. 双击“建立/关闭远程连接”(Set up/close remote connection) 条目。将打开“设置与远程系统
的远程连接”(Set up remote connection to the remote system) 对话框。

4. 从下拉列表中选择“TS Adapter IE Advanced”作为“适配器类型”(Adapter type)。 
5. 输入“VPN”作为“连接类型”(connection type)。
6. 在相应字段中输入要联系的 TS Adapter IE Advanced 的 IP 地址或 DNS 名称。此外，也可通过

单击相应按钮使用电话薄中的任何现有数据。

7. 输入用户名和相应的密码。

8. 单击“建立连接”(Establish) 按钮，建立所需 VPN 连接。只有在输入了建立远程连接所需的所
有参数后，才会激活该按钮。 

结果

与指定系统建立 VPN 连接。“状态”(Status) 将指示建立连接的进度。VPN 连接建立后，将

立即关闭该对话框。将在 TIA Portal 的状态栏中显示以下消息：“远程连接已启动”(Remote 
connection is up)。现在可以使用与 TIA Portal 的远程连接并与自动化系统通信。

无法建立连接

如果无法建立连接，则可使用“故障排除注意事项”查找相关原因。

说明

IP 地址的规则

• 只能使用设备网络中尚未分配的 IP 地址。 
• 如果系统网络中已为 TS Adapter IE Advanced 分配了所组态的 IP 地址，则只能通过 MAC 地址

访问 TS Adapter IE Advanced。

参见

安装 VPN 连接的 CA 证书 (页 213)

使用 TeleService 建立远程连接

7.4 远程 VPN 连接

使用在线与诊断功能

编程和操作手册, 11/2022 217



7.4.5.2 终止 VPN 连接

终止活动的 VPN 连接

说明

终止 VPN 连接

终止 VPN 连接前，应在 TIA Portal 中转为离线状态。

请按以下步骤操作：

1. 在 TIA portal 中，双击“建立/关闭远程连接”(Set up/close remote connection) 条目。 
2. 单击“是”(Yes) 确认随后对话框中的提示。

结果

VPN 连接已终止。 

7.4.6 TS Adapter IE Advanced

7.4.6.1 TS Adapter IE Advanced 的简要说明

TS Adapter IE Advanced
TS Adapter IE Advanced 具有以下属性：

• 通过 2 端口工业以太网 (IE) 建立直接连接

• 使用 WAN （广域网）接口进行 VPN 连接

• 支持固件更新

• 插入式模块

• 通过 Web 界面进行参数分配。
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说明

TS Adapter IE Advanced 的更多信息

有关 TS Adapter 的详细信息，请参见 TS Adapter 的随附文档。

7.4.6.2 连接类型

TS Adapter IE Advanced 的连接类型

下图显示了 TS Adapter IE Advanced 的各种连接类型。

直接连接

直接连接 PG/PC 时，可通过以太网设置 TS Adapter IE Advanced。

图 7-5 TS Adapter IE Advanced — 直接连接
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连接 Internet（DSL 调制解调器/路由器）

要连接到 Internet，必须在 TS Adapter IE Advanced 的 WAN 连接端口连接 DSL 调制解调器/路
由器。

图 7-6 TS Adapter IE Advanced - 连接 Internet

连接公司网络（企业内部网）

要连接企业内部网，必须在 TS Adapter IE Advanced 的其中一个 LAN 端口（共两个）上连

接设备网络（以太网）。

图 7-7 TS Adapter IE Advanced - 连接公司网络（企业内部网）

更多信息

有关 TS 模块的更多详细信息，请参见 TS Adapter IE Advanced 的随附文档。

7.4.6.3 TS Adapter IE Advanced 的参数分配选项

TS Adapter IE 组态的基本知识

可通过 Web 界面对 TS Adapter IE Advanced 进行组态。 
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通过 Web 界面中的 Web 帮助，可对 TS Adapter IE Advanced 进行参数分配。

参数分配选项包括：

• 重新组态

• 恢复默认参数分配

• 导入适配器参数

• 导出适配器参数

说明

参数分配

根据随附文档对 TS Adapter IE Advanced 进行组态。 在该文档中，详细介绍了参数分配的每

个步骤。

7.4.6.4 TS Adapter IE Advanced 的参数分配

简介

可以在直接连接模式下组态 TS Adapter IE Advanced ，也可以通过现有的远程连接进行组

态。   
以下介绍了这两种参数分配选项。 
有关为 TS Adapter IE Advanced 分配参数的具体详细信息，请参见 TS Adapter IE Advanced 
文档。

在直接连接中为 TS Adapter IE Advanced 分配参数

要求

TS Adapter IE Advanced 与 LAN 相连接。 

步骤

要为 TS Adapter IE Advanced 分配参数，请按照以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 的项目树中，打开“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 双击计算机的以太网端口。
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3. 双击“显示可访问的节点”(Display accessible nodes) 命令。将显示 TS Adapter IE Advanced。
4. 双击“TS Adapter IE Advanced”文件夹，然后双击“在线与诊断”(Online and diagnostics)，并

在随后显示的对话框中为 TS Adapter 分配相应的 IP 地址。请注意，PG/PC 接口卡的 IP 地址与
分配给 TS Adapter IE Advanced 的 IP 地址必须位于同一子网中。

5. 更新项目树中“可访问节点”(Accessible nodes) 的视图，从而显示时 TS Adapter IE Advanced 
使用新分配的 IP 地址。

6. 在设备列表中，打开“TS Adapter IE Advanced”文件夹。

7. 双击命令“分配 TS Adapter IE 参数”(Assign TS adapter IE parameters)。将打开对应的 Web 界
面以分配 TS Adapter 参数。

8. 完成该 Web 接口的“登录”(logon)。
9. 在对话框的各选项卡中设置所需参数。

10.单击“保存设置”(Save settings) 确认输入。

结果

所组态的参数将保存到 TS Adapter IE Advanced 的非易失性存储器中。参数分配过程随即完

成。

使用远程连接为 TS Adapter IE Advanced 分配参数

要求

与 TS Adapter IE Advanced. 建立了一个远程连接。

步骤

1. 在 TIA Portal 的项目树中，打开“在线访问”(Online access) 文件夹。

2. 打开“TeleService”文件夹，然后打开所需的设备文件夹。

3. 双击命令“分配 TS Adapter IE 参数”(Assign TS adapter IE parameters)。将打开相关联的 Web 
界面，用于分配 TS Adapter IE 参数。并使用远程连接的登录数据自动“登录”Web 界面。

4. 在对话框的各选项卡中设置所需参数。

5. 单击“保存设置”(Save settings) 确认输入。

结果

所组态的参数将保存到 TS Adapter IE Advanced 的非易失性存储器中。参数分配过程随即完

成。
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7.5 CPU 控制的 TeleService 远程连接 

7.5.1 CPU 控制的远程连接概述

简介

TeleService 为建立远程连接提供一系列选项；根据使用的 CPU，这些选项有所不同。 建立

连接的发起方为 CPU。以下列出的通信指令可用于各个连接选项。

使用 S7-300/400 CPU 建立连接

以下通信指令可供使用：   
• 通信指令"PG_DIAL"： 建立至 PG/PC 的远程连接

• 通信指令"SMS_SEND"： 发送文本消息 (SMS)
• 通信指令"AS_DIAL"： 建立至 AS 的远程连接

• 通信指令"AS_MAIL"： 发送电子邮件

使用 S7-1200 CPU 建立连接

以下通信指令可供使用：   
• 通信指令"TM_MAIL"： 发送电子邮件

使用 S7-1500 CPU 建立连接

以下通信指令可供使用：   
• 通信指令"TMAIL_C"： 发送电子邮件

说明

各通信指令的说明

可以在 TIA Portal 信息系统的“参考 > 通信 > TeleService”(References > Communication > 
TeleService) 目录中找到有关可用通信指令的更多详细信息。
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参见

TS Adapter IE 参数分配选项 (页 205)

7.5.2 建立来自/到远程系统的连接（PG-AS 远程耦合）

7.5.2.1 对 PG/PC 的远程设备访问

简介

可以使用应用程序 TeleService 和 TS Adapter MPI 建立到远程系统的远程连接并与远程系统

进行通信。 建立远程连接的发起方来自 PG/PC。 
但是，需要快速干预的事件经常发生在远程系统中。 在这种情况下，如果发生异步事件，则

自动化系统可以发起到 PG/PC 的远程连接。

下图显示了建立从设备到 PG/PC 的连接所需的组件。

图 7-8 "PG_DIAL" 通信指令的工作原理

7.5.2.2 建立连接的要求

简介

如果远程系统要与 PG/PC 建立远程连接，必须满足某些软硬件要求。下文详细介绍了这些要

求。   
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硬件要求：

建立从远程系统到 PG/PC 的远程连接的硬件要求是：只需要具备从 PG/PC 访问远程系统的硬

件。   
您的用户程序调用 "PG_DIAL"  通信指令来建立连接。此操作只能在已实现 S7 基本通信的 
S7-300 或 S7-400 CPU 上执行。   
必须使用 V5.0 或更高版本的 TS Adapter I ，或使用 TS Adapter II 。

系统端的软件需求：

通信指令 "PG_DIAL" 已包括在 TeleService 的交付范围内，在安装 TIA Portal 时一同安装。您

可以在“通信 > TeleService”(Communication > TeleService) 文件夹中的块编辑器的任务卡

中找到已安装的通信指令。   
如果远程系统与 PG/PC 建立远程连接，则系统的用户程序必须调用 "PG_DIAL" 通信指令。 

PG/PC 端的软件需求：

PG/PC 需要装有一个软件产品，该软件通过 TeleService 来等待远程系统的调用、识别该调

用并通知用户程序。   

7.5.3 远程系统之间的数据交换（AS-AS 远程耦合）

7.5.3.1 AS-AS 远程链接基础知识

简介

利用 AS-AS 远程链接，两个自动化系统可以通过电话网络交换过程数据。

要求

如果使用 S7-300/400 系列 CPU，则可使用通信指令 "AS_DIAL" 。   

定义：本地和远程自动化系统     
• 作为远程连接发起方的自动化系统称为本地端。 
• 作为远程连接目标方的自动化系统称为远程端。 
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通过 AS-AS 远程链接实现数据交换

对于未组态的 S7 连接，使用特定通信指令执行数据交换。使用通信指令 "AS_DIAL" 建立到

自动化系统的远程连接。  
有关建立连接的更多详细信息，请参见信息系统的“参考 > 通信 > TeleService”(References 
> Communication > TeleService) 目录。

下图显示了从本地自动化系统到远程自动化系统建立连接所需的组件。

图 7-9 通过 AS-AS 远程链接实现数据交换

7.5.3.2 AS-AS 远程链接的软硬件要求

简介

必须满足某些软硬件要求，本地自动化系统才能与远程自动化系统建立远程连接。下文详细

介绍了这些要求。   

硬件要求

从本地自动化系统向远程自动化系统传送过程数据的硬件要求是：需要具备从 PG/PC 访问相

应自动化系统的硬件。   
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为建立和终止远程连接，请使用本地 CPU 的 TIA Portal 用户程序调用通信指令。可在 
S7-300/400 CPU 或 C7 CPU 上执行此通信指令。该通信指令要求在 CPU 上实现 S7 基本通信。

远程 CPU 也必须支持 S7 基本通信。

必须使用 V5.1 或更高版本的 TS Adapter I，或使用 TS Adapter II。

软件要求

"AS_DIAL" 通信指令包含在 TeleService 的交付范围内。安装后，该指令集成在 TIA Portal 库中

“通信指令”(Communication instructions) 文件夹的任务卡中的 TeleService 下。从本地自动

化系统与远程自动化系统建立和终止远程连接时，需在本地 CPU 的 TIA Portal 用户程序中调

用 "AS_DIAL" 通信指令。   

图 7-10 AS-AS 远程链接的软硬件要求
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7.5.4 从系统发送 SMS

7.5.4.1 对发送 SMS 的要求

简介

只有满足指定硬件和软件要求，系统才可以发送 SMS。 下文详细介绍了这些要求。     

硬件要求 
要从系统发送 SMS，需要一个 GSM 无线调制解调器和一个 TS Adapter MPI。
必须使用 V5.2 或更高版本的 TS Adapter I，或使用 TS Adapter II 。

系统端的软件需求

"SMS_SEND" 通信指令包含在 TeleService 的交付范围内。 安装后，该指令集成在 TIA Portal 
库中“通信指令”(Communication instructions) 文件夹的任务卡中的 TeleService 下。 如果

系统要发送 SMS，则系统的用户程序必须调用 "SMS_SEND" 通信指令。   

图 7-11 “SMS_SEND”通信指令的工作原理
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说明

通过手机服务供应商提供的附加服务，除了可以将 SMS 发送到手机上，还可以发送到电子

邮件地址或传真设备上。

7.5.5 从系统发送电子邮件

7.5.5.1 对发送电子邮件的要求

简介

如果系统要发送电子邮件，则必须满足以下硬件和软件要求：     

硬件要求

需要使用一个 TS Adapter IE，从系统和以下 CPU 中发送电子邮件：  
• CPU 31x2 PN/DP（固件版本为 V2.5 及更高版本）

• CPU 41x-3 PN/DP
• S7-1200 系列 CPU
• S7-1500 系列 CPU

系统端的软件需求

根据 CPU 不同，TeleService 的交付范围内会包含各种通信指令。安装后，它们集成在 TIA 
Portal 库中“通信指令”(Communication instructions) 文件夹的任务卡中的 TeleService 下。   
如果系统要发送电子邮件，则系统的用户程序必须调用对应的 CPU 相关通信指令。 
可以使用以下通信指令来发送电子邮件：

• S7-300/400 CPU：使用通信指令“AS_MAIL”：发送电子邮件

• S7-1200 CPU V2.x 和 V3.x：使用通信指令“TM_MAIL”：发送电子邮件

• S7-1200 CPU >V4.0：使用通信指令“TMAIL_C”：发送电子邮件

• S7-1500 CPU：使用通信指令“TMAIL_C”：发送电子邮件
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通过简单邮件传输协议 (SMTP) 以及“LOGIN”验证方法，对应通信指令会将电子邮件从 CPU 传
输到邮件服务器。使用这种 SMTP 方式，数据将以不加密的方式进行传输。

下图显示了“AS_MAIL”通信指令的示例：

在执行 "AS_MAIL" 通信指令的 CPU 的组态中，还需设置以太网接口属性“使用网关/路由

器”(Use gateway/router)。（位于以太网地址和 IP 协议下的设备组态中）并将 TS Adapter IE 
的以太网接口 IP 地址设定为“地址”(Address)。

说明

可在 TeleService 下任务卡的“通信指令”(Communication instructions) 文件夹中找到详细信

息。
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7.6 有关故障排除的注意事项

7.6.1 对调制解调器错误进行故障排除的常规信息

简介

以下信息可帮助您确定所发生的任何调制解调器问题的原因并消除这些问题。  
1. 在 PG/PC 与调制解调器之间启用“记录日志文件”(Record log file) 记录数据流量。 此文件中

的条目在确定错误的原因时可提供有价值的信息。

2. 打开本地调制解调器的扬声器。 调到可以听清楚的音量。
然后可听到以下声音效果：

– 连接时发出拨号音

– 被叫调制解调器正忙

– 被叫调制解调器接受呼叫。

常见的调制解调器问题

调制解调器连接问题是 常见的调制解调器问题：  
• 调制解调器连接未建立

• 调制解调器连接被中断

以下主题中包含的表格详细列出了可能原因并提供了消除相关错误的信息。

参见

没有建立到 TS Adapter 的拨号连接 (页 232)
没有从 TS Adapter 建立拨号连接 (页 234)
调制解调器连接被中断 (页 235)
调制解调器报警 (页 236)
记录调制解调器的日志文件 (页 232)
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7.6.2 记录调制解调器的日志文件

简介

建议您记录日志文件，通过该文件更易于找到调制解调器的故障原因。 

步骤：

操作步骤如下：

1. 通过“控制面板”(Control Panel) 中的“电话和调制解调器选项”(Phone and modem options) 
选项激活所用调制解调器的属性对话框。

2. 检查“诊断”(Diagnostics) 选项卡中的“日志”(Log) 选项设置。必要时，更改该日志文件设置
进行文件记录。

结果：

 PG/PC 与调制解调器之间的活动被输入日志文件。如果在建立连接时出现问题，可评估记录

在日志文件中的数据以确定错误原因。

7.6.3 没有建立到 TS Adapter 的拨号连接

没有建立到 TS Adapter 的拨号连接

如果无法建立到 TS Adapter 的远程连接，请参见下表中的可能原因及消除方法。   

可能的原因 检查/解决方法

电缆敷设故障 • 所有连接电缆的连接是否正确？

• 连接器是否松动？

主电话线路及分机的拨号参数设

置不正确

• 调制解调器的属性和拨号参数是否与到电话主线路或分机的电话连接相匹

配？

• 如果在本地回路（主电话线路）操作调制解调器，不要在“拨号参数”(Dial 
parameters) 对话框中指定拨出代码。

本地呼叫和长途呼叫的拨出代码字段必须为空。

拨号模式设置不正确 • 在调制解调器的拨号参数对话框中设置的拨号模式（音频/脉冲）是否正

确？

• 使用已连接的电话检查要操作调制解调器的连接。

脉冲拨号过程中应在电话中听到杂音，音频拨号过程中应听到不同音调的

拨号音。

请在调制解调器拨号参数中设置对应的拨号模式。

使用 TeleService 建立远程连接

7.6 有关故障排除的注意事项

使用在线与诊断功能

232 编程和操作手册, 11/2022



可能的原因 检查/解决方法

禁拨 • 禁拨功能是一项特定于国家/地区的调制解调器属性，它在一次或多次尝

试建立连接不成功后生效（具体取决于使用的调制解调器）。

• 如果多次尝试拨号后调制解调器仍无响应，禁拨功能将激活。发出拨号命

令后字符仍会发送到调制解调器，但调制解调器不会启动拨号过程。驱动

器会收到一条常规错误消息。

• 有关调制解调器如何实现禁拨功能的信息，请参见调制解调器文档。

• 创建日志文件 (页 232) (modemlog.txt) 记录 PG/PC 和调制解调器之间的

活动。

然后检查文件是否包含与禁拨有关的条目（如“延时”(DELAYED)）。

电话连接故障或繁忙 • 接通一部电话，然后检查是否可在此连接中听到拨号音。

• 必须挂断在同一连接中接通的所有模拟电话。

如果已接通一部电话，则无法在此连接中再建立其它调制解调器连接。

串口参数设置不正确 • 在调制解调器属性的“设置”(Settings) 选项卡中输入的值是否正确（8 个
数据位，无奇偶校验，1 个停止位）？

在调制解调器属性的“常规”(General) 选项卡中设置的 COM 接口是否正

确？

TS Adapter 的初始化字符串不适

用于调制解调器。

• 熟悉调制解调器初始化字符串要求，然后相应设置字符串。

组态 TS Adapter IE 的步骤 (页 203) 
TS Adapter 端调制解调器与 
PG/PC 端调制解调器之间的纠错

设置互不兼容。

• 调整调制解调器设置。

组态 TS Adapter MPI 的有用信息 (页 197) 
恢复 TS Adapter MPI 的默认参数分配 (页 199) 
组态 TS Adapter IE 的步骤 (页 198) 
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7.6.4 没有从 TS Adapter 建立拨号连接

没有来自 TS Adapter 的回拨

如果没有来自 TS Adapter 的回拨，请参见下表中的可能原因及消除方法。 

可能的原因 检查/解决方法

TS Adapter  中的位置或呼叫

设置错误

检查 TS Adapter 参数分配：

• 为电话连接设置的拨号模式和拨出代码是否正确？

• TS Adapter  端调制解调器是否支持为拨出代码组态的字符？

• 是否对分机禁用了“拨号前等待拨号音”(Wait for dial tone before dialing)？
调制解调器初始化不充分 检查调制解调器初始化字符串：

• 调制解调器可能需要进一步初始化才能建立远程连接。

• TS Adapter MPI  的调制解调器初始化字符串的属性

回拨号码不正确 检查已分配的回拨号码的组态。

没有来自 TS Adapter MPI 的呼叫

如果没有来自 TS Adapter MPI 的呼叫，请参见下表中的可能原因及解决方法。

可能的原因 检查/解决方法

电话号码不正确 是否将所需号码传送到通信指令 "PG_DIAL" ？
TS Adapter MPI  参数分配不正

确

检查 TS Adapter MPI 参数分配：

• 为电话连接设置的拨号模式和拨出代码是否正确？

• TS Adapter MPI 端调制解调器是否支持为拨出代码组态的字符？

• 是否对分机禁用了“拨号前等待拨号音”(Wait for dial tone before dialing)？
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7.6.5 调制解调器连接被中断

调制解调器连接被中断

如果调制解调器连接被中断，请参见下表中的可能原因及解决方法。     

可能的原因： 检查/解决方法：

线路中的计费脉冲 如果已向电话公司申请计时服务，将产生计费脉冲。 这可能意味着调制解调

器无法再识别载波信号，因此将关闭。

• 在调制解调器中设置更长的等待时间或关闭时间。

• 让电话公司禁用计费脉冲。

屏蔽 • 对所用连接电缆的屏蔽是否充分？

• 确保调制解调器电缆与电源电缆的间距足够大，并确保它们尽可能远离电

源单元和显示器。

协议超时 • 设置固定的监视时间。

自动终止连接 • 禁用在指定时间内无数据传输（“空闲此时间后终止”）后自动终止现有

连接的选项。

数据流控制已禁用 • 在调制解调器属性的“设置”(Settings) 选项卡中，单击“扩展”(Extended) 
按钮，然后在显示的对话框中激活以下选项（如果可用且未设置）：

– 数据流控制

– 硬件 (RTS/CTS)
– 数据压缩

– 错误控制

TS Adapter  的初始化字符串不

适用于调制解调器

• 按照以下要求设置调制解调器的初始化字符串。

另请参见： TS Adapter IE 参数分配选项 (页 205) 

参见

TS Adapter MPI 组态选项 (页 197)

7.6.6 排除调制解调器故障的清单

简介

以下列表可帮助您找出调制解调器所出现的任何问题的潜在原因。下面的帮助主题说明了如

何定义相关设置以及在哪些对话框中定义相关设置。  
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无法建立调制解调器连接：

• 检查电缆敷设和连接。 
• 检查是否设置了正确的拨号模式（音频/脉冲）。 
• 如果多次尝试拨号后调制解调器没有响应，可能会激活禁拨功能。熟悉调制解调器的禁

拨功能。

• 正在主电话线路上还是分机线路上操作调制解调器？相应地组态调制解调器的属性和拨

号参数。

• 在高级属性中启用日志文件选项。下次尝试建立连接的操作将记录在 Windows 目录下的

文件中。

• 确保使用的各 ISDN TA 使用相同的 B 和 D 通道协议。

调制解调器连接被终止：

• 计费脉冲会对连接造成不利影响。让电话公司禁用该脉冲。 
• 设置固定的监视时间。

• 禁用在指定时间内无数据传输（空闲）后自动终止现有连接的选项。

• 请确保已激活用于数据流控制的 RTS/CTS。

7.6.7 调制解调器报警

日志文件中的信息 
如果已激活记录功能，则在日志文件中输入调制解调器报警。  
该日志文件包含以下信息：

报警： 可能的原因： 解决方法：

NO DIALTONE 此线路上当前可能正在进行电话呼叫。 • 电话呼叫结束后重复执行该过程。

NO CARRIER 被叫设备未就绪，不是调制解调器或在设

置的工作模式下无法建立连接。

• 检查号码和设置。

BUSY 被叫设备忙。 • 稍后再试。

DELAYED： ... 禁拨 • 有关调制解调器如何实现禁拨功能并在必要

时禁用该功能的信息，请参见调制解调器文

档。
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7.6.8 与 VPN 连接时可能显示的错误消息

未建立与 TS Adapter IE Advanced 的 VPN 连接

如果无法建立到 TS Adapter IE Advanced 的 VPN 连接，则可参见下表中的可能的错误及消除

方法。   

可能的错误 检查/解决方法

访问 Web 界面时，显示错误消

息“无法显示网页”(The 
webpage cannot be 
displayed)。

• 注：如果 Windows 证书存储区中所包含的 CA 证书与刚生成的 CA 证书同

名，则可能发生以上问题。

• 如果此 TS 适配器的 CA 证书已安装在 Windows 证书存储库中，且在 TS 适
配器上已生成了新 CA 证书，则从 Windows 证书存储库中移除旧 CA 证书

并安装新生成的 CA 证书。 
• 另请参见“安装 VPN 连接的 CA 证书 (页 213)”
• 另请参见“删除 VPN 连接的 CA 证书 (页 216)”

错误消息：“应用程序发生意外

错误”。

• 检查 TS Adapter IE Advanced 用户数据库中是否保存有其他用户。 
• 用户“Administrator”无法建立远程连接。

错误消息：“在 Windowos 证
书存储区未找到相应的 CA 证
书”。

• 使用自动证书下载操作。并在连接对话框的相应字段中输入识别码。

• 另请参见“建立 VPN 连接 (页 216)”
或

• 从 TS Adapter IE Advanced 的 Web 界面中导出 CA 证书并手动安装到 
Windows 证书存储区中。

• 另请参见“安装 VPN 连接的 CA 证书 (页 213)”
错误消息：显示错误消息“所指

定的远程地址与 TS Adapter 的
远程地址不匹配”。

• 必须使用 TS Adapter IE Advanced 中所指定的远程地址建立连接。 
• 如果输入 DNS 名称，则无法使用 IP 地址（反之亦然）。

错误消息：“无法验证证书的签

名”。

• 如果在 TS Adapter IE Advanced 中生成了新的 CA 证书，则需要删除 
Windows 证书存储区中的旧 CA 证书并安装新证书。 

• 另请参见“删除 VPN 连接的 CA 证书 (页 216)”
• 另请参见“安装 VPN 连接的 CA 证书 (页 213)”

错误消息：“协议错误” • 检查 TS Adapter IE Advanced 的组态中是否设置了服务 PC 的 IP 地址（参

数 > 工厂网络）(Parameters > Plant network)
错误消息：“连接设置错误。” • 检查以确保 TS Adapter IE Advanced 的 LAN IP 地址与网卡的 IP 地址在相

同子网中。如果是，则需在建立远程连接之前取消激活网卡。 
无法发送电子邮件。 • 检查 WAN 端口处是否连接网络/Internet。

• 检查能否可以访问邮件服务器。

• 检查 TS Adapter IE Advanced 中的离去连接是否有效。

• 检查防火墙中 SMTP 端口是否打开进行离去连接。
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使用 S7-PLCSIM 进行设备仿真 8
8.1 设备仿真

简介

可使用 TIA Portal 在仿真环境下运行和测试项目的硬件和软件。 直接在 PG/PC 上执行仿真。 
无需附加硬件。

仿真软件提供一个图形用户界面来监视和更改组态。 它随当前选定的设备而变。

集成在 TIA Portal 中    
该仿真软件已全集成在 TIA Portal 中，但只有部分设备支持该软件。 因此，只有在所选定设

备支持仿真时，才会激活调用仿真软件的按钮。

对于某些设备，仿真软件需要自己有虚拟接口才能与仿真设备进行通信。 虚拟接口位于项

目树的 PG/PC 的物理接口旁的“在线访问”(Online access) 条目下。

一旦打开了该软件，可通过一个单独的链接提供关于仿真软件的附加帮助信息。

参见

启动仿真 (页 239)

8.2 启动仿真

一些设备可通过附加软件进行仿真。 因此，并不需要实际设备即可对项目进行综合测试。 

步骤 
若要启动仿真软件，请执行以下步骤：

1. 例如，在项目树中选择要仿真的设备。

2. 在“在线”菜单中，选择“仿真 > 启动”命令。
该操作调用仿真软件。
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参见

设备仿真 (页 239)
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Team Engineering 的使用概述 1
简介

在 TIA Portal 中，可选择各种不同功能对自动化任务进行编辑；所有这些功能包含在术语集 
Team Engineering  中。

Team Engineering  适用于团队便捷操作。 
凭借这一优势，项目中的多名用户可同时进行操作，从而大幅缩短项目的组态时间。设备的

调试速度明显加快，从而尽早开始生产过程。

对于以下开发阶段，Team Engineering 提供的功能不同：

• 工程组态阶段

• 调试阶段

在工程组态阶段，用户可作为团队的一员进行项目开发。通过创建一个适用的项目结构，不

仅团队成员可共同操作，同时还考虑到项目中所有的需求。除了完全组态的硬件配置，还可

将项目灵活地拆分为不同的项目部件或软件单元，进行单独编辑。

在调试阶段，用户可同时对项目一同操作。通过 Team Engineering 中的相应功能，将各项

目版本下载到 CPU 中。 

Team Engineering 的功能 
TIA Portal 提供有各种不同功能与选项，团队成员可同时在一个项目中进行操作。

• Multiuser Engineering  和 Multiuser Commissioning
• Software Units
• PLC 同步

• Inter Project Engineering (IPE)

使用 Team Engineering
编程和操作手册, 11/2022 7



下文中列出了 Team Engineering  中所有功能的不同选项。 

 
Multiuser Engineering 和 Multiuser Commissioning
使用 Multiuser Engineering，可在多个本地

会话中同时对多用户项目进行编辑。用户可

离线创建项目并立即下载到多用户服务器

中，然后在通过多用户服务器，快速便捷地

进行项目同步并在本地进行测试。

 
使用 Multiuser Commissioning，可轻松地

在团队操作中对完全组态的项目进行调试。

在调试阶段中，多用户项目可在每次下载到 
CPU 后进行更新，并为该服务器项目创建一

个新的修订版。

该功能具有以下诸多优势：

在本地会话中进行操作时，多用户项目将基

于服务器项目进行同步。

因此在下载到 CPU 之后，CPU 中的项目版本

与多用户服务器上的项目版本始终一致。  
 
另请参见

“Multiuser Engineering 简介 (页 13)”
“使用异步调试 (页 136)”
 
应用选项组合：

在 Multiuser Engineering 和 Multiuser 
Commissioning 中，也可使用软件单元功能

和 IPE 功能。

 

 

 
PLC 同步

Team Engineering 的使用概述
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“主项目”中包含有完整组态的硬件配置以及

所有必需的程序对象，是 PLC 同步操作的基

础。 
该项目先下载到一个通用 CPU 中，之后通过

项目副本分发到 多五个参与的工程组态系

统中。 
主项目的项目副本可同时进行单独编辑和离

线编辑。 
根据所用 CPU 的固件版本，可同时在共享 
CPU 的多个工程组态系统中执行某些在线功

能。如：CPU 中各块的监视与操作控制、跟

踪功能。 
但在任何时候，仅一个工程组态系统可将数

据下载到 CPU 中。

必要时，在下载过程中，其他编者所做的更

改将显示在“软件同步”(Software 
synchronization) 对话框中并自动进行同步。

但并发的更改则需手动同步。对更改进行手

动同步的过程中，可使用比较编辑器。

 
另请参见

“PLC 同步基本知识 (页 169)”

 

 
软件单元

Team Engineering 的使用概述
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用户可使用软件单元构造用户程序。例如，

将“Motor_1”所需的所有编程元素都都组合到

一个软件单元中。 
在此，“主项目”中包含有完整组态的硬件

配置以及所有必需的软件单元，是执行以上

操作的基础。

该项目先下载到一个通用 CPU 中，之后通过

项目副本分发到 多五个参与的工程组态系

统中，这些项目副本将独自运行在所分配的

软件单元中。

每个软件单元都有自己所属的编程元素

（如，变量表），可确保在各软单元中独立操

作。

各软件单元可同时离线单独编辑，也可下载

到 CPU 中且无需根据循特定需求进行同步。

调试阶段结束时，各软件单元将重新集成回

主项目中，同时每个工程组态系统将编辑后

的软件单元复制回主项目中。

另请参见

“AUTOHOTSPOT”
 
应用选项组合：

软件单元的功能也可与 IPE、Multiuser 
Engineering 和 Commissioning 一同使用。

 

Team Engineering 的使用概述
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项目间工程组态 (IPE)
项目间工程组态（以下称为 IPE）功能适用于

通过设备代理，在不同的项目间交换源项目

中的控制器数据。 
之后，用户可将这些数据传送到其它项目：

在 HMI 中进行可视化和用于后继的组态。

凭借项目间工程组态，可在多个项目中轻松

提供 PLC 编程中的控制器数据，进行 HMI 组
态

 
另请参见

“AUTOHOTSPOT”
 
应用选项组合：

IPE 功能也可与 PLC 同步、软件单元以及 
Multiuser Engineering 和 Commissioning 一
同使用。

画面 

参见

Multiuser Engineering 简介 (页 13)
使用异步调试 (页 136)
PLC 同步基本知识 (页 169)

Team Engineering 的使用概述
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使用多用户工程组态 2
2.1 Multiuser Engineering 简介

简介

在 TIA Portal 中，可使用 Multiuser Engineering。
凭借这一优势，服务器项目中的多名用户可同时进行操作。从而大幅缩短项目的组态时间。

设备的调试速度明显加快，从而尽早开始生产过程。

在 Multiuser Engineering 中，也可以使用 Team Engineering 的其它功能。例如，在一台 CPU 
上一同运行以及与 Inter Project Engineering  (IPE) 进行数据交换。

TIA Portal 中 Multiuser Engineering 的工作原理如下：

1. 可在本地服务器或外部 TIA 项目服务器上进行项目管理。

2. 本地会话中的用户取决于服务器上管理的项目。

3. 在本地会话中的用户独立操作。

4. 本地会话中进行的更改将通过检入方式传送到服务器项目中。

5. 显示其他编者检入的更改并快速应用。

说明

有效使用 Multiuser Engineering
在多个本地会话中并行操作时，应及时更正发生的错误，从而确保共享项目中分布式操作的

高效运行。

因此，建议在检入多用户编辑器前先编译未决的更改。此时，可选择多个编译方式。如果显

示编译错误，则应在检入前进行相应修改。

在检入前编译未决的更改，可确保检入和传送到其它编辑器的项目无错误。

使用 Team Engineering
编程和操作手册, 11/2022 13



在服务器项目中，可同时执行不同的操作过程，如下表所示：

Multiuser Engineering 的应用场景

场景 1：
多名组态工程师跨多台设备

操作不同对象。

 
在这种情况下，每名组态工程师可以在不同设备上处理

所分配的对象。

场景 2：
多名组态工程师使用一台设备

操作不同对象。

 
在这种情况下，每名组态工程师仅能在一台设备上处理

所分配的对象。

场景 3：
多名组态工程师根据工艺

操作不同对象。

 
在这种情况下，每名组态工程师可在所有设备上处理定

义的工艺对象（如，Motor_1 或 Motor_2）。

可以通过在服务器项目的一个或多个设备中并行编辑各种对象（例如变量、块、PLC 变量、

全局库、报警、画面、文本和图形列表、工艺对象等），从而简化组态工作并显著缩短组态

时间。

参见

Multiuser Engineering 的操作模式概述 (页 15)
项目服务器的基础知识 (页 19)

使用多用户工程组态
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Multiuser Engineering 的使用要求 (页 24)
Multiuser Engineering 支持的对象 (页 27)
使用异步调试 (页 136)

2.2 Multiuser Engineering 的操作模式概述

简介 
服务器项目中的多名用户同时操作时，必须采用特定的操作步骤。

下文中，简要介绍了 Multiuser Engineering 的常规操作模式。

应用示例

有关使用 Multiuser Engineering 的应用示例，请参见：

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109740141 (https://
support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109740141)                                                               

Multiuser Engineering 的使用要求

以下规则适用于服务器项目操作：

• 在用作服务器项目之前，待编辑的项目已包含有全部的硬件配置、所需的块、连接和全

局设置。

有关该主题的详细信息，请参见“服务器项目的要求 (页 64)”
• 请事先与其他编者进行协商，避免同时操作同一个对象。

• 所有全局设置（如，设备组态更改）必须在服务器项目视图（即，中央服务器项目）中

完成。

• 在服务器项目视图中，可以编辑项目的所有对象。还可对不支持 Multiuser Engineering 
功能的对象进行编辑。

使用多用户工程组态

2.2 Multiuser Engineering 的操作模式概述

使用 Team Engineering
编程和操作手册, 11/2022 15

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109740141
https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109740141


Multiuser Engineering 操作模式概述

要使用 Multiuser Engineering 功能，请执行以下步骤：

动作

 
示例

 
1.在项目服务器上创建服务器项目

 
安装项目服务器，并将单用户项目上传到所用

的服务器上。 
• 项目的结构应满足服务器项目的需求。

 
结果：

将项目上传到项目服务器后，可基于该单用户

项目创建一个服务器项目。

 
2.创建“编者 1”的本地会话

 
在计算机上，创建一个“本地会话”作为服务

器项目的副本。 
• 对于每位编者，他们在本地会话中编辑的对

象都将使用蓝色标志自动标识。

• 不同的对象可由不同的用户在不同的本地会

话中同时进行编辑。

 
结果：

用户本地会话中编辑的对象将使用一个蓝色标

志进行标识。

这些标志也同时显示在项目树和 TIA Portal 的编

辑器中。

 
 

使用多用户工程组态
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动作

 
示例

3.创建“编者 2”的本地会话

 
创建第二个本地会话，这样第二个编者就可以

在其本地会话中对相应任务进行编辑。

• 第二位编者在本地会话中编辑的对象同样自

动使用蓝色标志进行标识。

 
结果：

用户本地会话中标记的对象将使用一个蓝色标

志进行标识。

其它本地会话中选择的对象在其本地会话中将

标识为一个黄色标志。

这样，每位编者不仅能看到自己正在处理的对

象，也能看到其他编者在处理的对象。

 
4.由“编者 1”检入更改

 
本地会话中的任务执行到一定工作版本时，可

将更改检入到服务器项目中。 
• 通过检入操作，对标记对象的更改将应用到

服务器项目中。

• 检入后，“编者 2”的本地会话中，某个对象

将显示为“过时”。 
 
结果：

“编者 1”的更改传送到该服务器项目中。

必要时，“编者 2”可使用新的服务器数据刷新

本地会话。

 

使用多用户工程组态
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动作

 
示例

5.“编者 2“更新本地会话

 
“编者 2”的本地会话中将某个对象在服务器项目

中存在新版本，之后更新本地服务器。

• 可通过刷新操作，可应用新版本并更新本地

会话。

• 所有未标记的对象都将覆盖为当前的服务器

版本。标记的对象保持不变。

 
结果：

服务器项目中的更改将传送到“编者 2”的本地

会话中。

 
 
6.“编者 2”将更改检入到服务器项目中

 
“编者 2”在本地化会话中完成更改，并将标为蓝

色的对象检入到服务器项目中。

• 通过检入操作，对标记对象的更改将应用到

服务器项目中。

• 检入后，“编者 1”的本地会话中，某个对象

将显示为“过时”。 
 
结果：

“编者 2”的更改传送到该服务器项目中。

必要时，“编者 1”可使用新的服务器数据刷新

本地会话。

使用多用户工程组态
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动作

 
示例

 
7.操作完成

 
本地会话中的所有组态任务均已完成。

 
结果：

所有更改均已检入到服务器项目中。

本地会话与服务器项目完成同步。

本地会话中将不再包含任何标记。

 
注：

必要时，可将本地化会话导出为一个单用户项

目，在 TIA Portal 中继续正常操作。 

参见

Multiuser Engineering 的使用要求 (页 24)
项目服务器的基础知识 (页 19)
Multiuser Engineering 支持的对象 (页 27)
服务器项目的要求 (页 64)
将本地会话导出为单用户项目 (页 89)

2.3 项目服务器的基础知识

简介

要使用 Multiuser Engineering、Multiuser Commissioning 或 Exclusive Engineering，需要用

一台项目服务器来管理服务器项目、服务器库和本地会话。

TIA Portal 的各个版本均包含具有相应功能的版本特定项目服务器。

使用多用户工程组态

2.3 项目服务器的基础知识
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借助项目服务器，可执行以下操作：

• 新建多名用户可同时操作的服务器项目和服务器库。

• 显示和管理现有的服务器项目和服务器库。

• 按组对服务器项目和服务器库进行排序和管理。

• 创建和管理本地会话。

项目服务器与 TIA Portal 的兼容性

在各种应用程序中，均支持在项目服务器与 TIA Portal 之间进行数据通信。

更多详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

要求

要使用项目服务器的功能，需要安装适合项目服务器的软件。

或者，也可使用随 TIA Portal 默认安装的本地项目服务器。

可能的服务器配置

在 TIA Portal 中可进行不同的服务器配置：

1. 将项目服务器用作“专用服务器”，即作为外部服务器实现长期协作。

2. 在工作站上，设置所谓的“临时项目服务器”，执行相应的服务器功能。

3.“本地项目服务器”会自动安装在 TIA Portal 中，但功能有限。

下表列出了各种服务器配置中的操作方式概览信息。

使用多用户工程组态
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项目服务器的服务器配置概览表

第一个项目服务器，用作专用服务器

• 项目服务器可与 TIA Portal 一同安装，也

可作为单机产品单独安装。

• 这种配置通常作为“办公网络配置”。

• 项目服务器运行在一台单独的计算机上。

• 这种服务器组态默认支持随时访问和

“全天候”同时操作。

• 必须安装项目服务器并进行相应组态。

 

2.临时项目服务器：

• 服务器项目的编辑人员可在自己的计算

机上应用服务器功能。

• 这种配置方式也可用作“办公室组态”。

• 必须安装和组态临时项目服务器。

使用多用户工程组态

2.3 项目服务器的基础知识
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项目服务器的服务器配置概览表

3.本地项目服务器：

• 本地项目服务器在相应编辑人员的计算

机上运行。

• 由于随 TIA Portal 一同安装，本地服务器

可立即运行而无需进行额外安装与组态。

• 对于本地项目服务器，无需具有许可证。

• 无法从其它计算机访问本地项目服务器。

• 本地项目服务器适用于学习和测试 
Multiuser Engineering、Multiuser 
Commissioning 和 Exclusive 
Engineering 的功能。无需服务器硬件，

也无需进行任何组态。

• 本地项目服务器还可用于具有“回滚”

功能的独立项目管理。

 

参见

Multiuser Engineering 的操作模式概述 (页 15)
Multiuser Engineering 的使用要求 (页 24)
Multiuser Engineering 支持的对象 (页 27)

2.4 项目服务器的兼容性说明

简介

要使用 Multiuser Engineering、 Multiuser Commissioning 和 Exclusive Engineering，需要

用一台项目服务器来管理服务器项目、服务器库和本地会话。

项目服务器与 TIA Portal 的兼容性

在以下应用程序中，支持在项目服务器与 TIA Portal 之间进行数据通信。

项目服务器的版本 TIA Portal 的版本

TIA Project-Server V1.1 V18、V17、V16、V15.1、V15 和 V14
Server V17/TIA Project-Server V1.0 V17、V16、V15.1、V15 和 V14
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项目服务器的版本 TIA Portal 的版本

Server V16 V16、V15.1、V15 和 V14
Server V15.1 V15.1、V15 和 V14
Server V15 V15 和 V14
Server V14 V14

说明

项目服务器的兼容性说明

仅当安装有 TIA Portal 的 新版本时，才能使用 新版中新增加的服务器功能。

如果仍在使用旧版本的 TIA Portal 或旧版本的多用户服务器，则只能使用这些产品版本中包

含的功能。

在 Multiuser Engineering 中，无法升级项目版本。

项目服务器的存储目录

每个 TIA Portal 版本交付时，都随附针对该版本发布的项目服务器版本。

可以为新的项目服务器定义一个新的存储目录，也可以继续将旧版项目服务器的现有存储目

录用于新版服务器（例如，已存储 V15 项目的服务器）。
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此时，需遵循以下规则：

• 要同时使用不同的服务器且互不干扰，在安装新服务器的过程中必须为不同的服务器组

态不同的端口和存储目录。

• 要继续使用原有服务器目录作为新安装项目服务器的存储目录，在组态新项目服务器的

过程中，需要输入现有目录。系统将在安装项目服务器时对存储路径进行检查，用户将

接收到一条相应消息，指示该存储目录已用于其它服务器。

之后，可执行以下操作：

– 取消安装，并为项目服务器输入一个新的存储目录。

– 或者，对该项目服务器的存储目录进行升级。

但升级后的目录对旧版本服务器无效，使用旧版本的服务器无法启动。

存储目录的升级不会影响该目录中存储的 TIA Portal 项目。

升级前会先进行内部备份，因此可取消操作任何错误的升级过程。

如果在升级过程中没有错误，则“撤消”功能不可用。

说明

服务器的存储目录

在服务器的安装过程中，项目服务器的存储目录锁定。

这样，可防止用户在主动访问存储目录时进行更改。

2.5 Multiuser Engineering 的使用要求

系统要求

使用 Multiuser Engineering  的软硬件要求与 TIA Portal 的相同。
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有关已安装产品相应的需要要求信息，请转至“安装 > 安装时的系统要求”(Installation > 
System requirements for installation)。

说明

使用 Multiuser Engineering 时，要求所安装软件产品的版本相同

如果要使用 Multiuser Engineering 而无任何限制条件，则要求所有使用的工程组态系统上

安装的 TIA Portal 软件产品的版本都相同。

项目服务器访问权限

只有在用户未包含在项目服务器的本地管理员组中时，才具有项目服务器访问权限。

访问服务器项目和服务器库

只有在用户至少包含在项目服务器上用户管理中的“Member”组中时，才具有服务器项目或

服务器库的访问权限。

项目服务器

如果要使用 Multiuser Engineering 的所有功能，则需要安装一个项目服务器。

在安装、组态和管理项目服务器时，需要具有管理员权限。

有关项目服务器的兼容性信息，请参见“AUTOHOTSPOT”
可通过提供的工具对项目服务器进行组态和管理。

为此，提供两种替代过程：

• 使用图形用户界面 
• 使用“管理工具”和“高级工具”（使用命令行执行）。

可以使用方便的用户界面或命令行命令来组态和管理项目服务器。两种过程得到的结果相同。

有关这一过程的详细说明，请参见“安装项目服务器”和“组态与管理项目服务器”。

项目服务器的网络配置文件

在 TIA Portal 的设置中，可设置网络配置文件所需的性能与功能。

为此，可在 TIA Portal 的“选项 > 设置 > 项目服务器 > 服务器网络配置文件”(Options > 
Settings > Project server > Server network profiles) 的下拉列表中，选择所需配置文件。

有关网络配置文件的详细说明，请参见“设置项目服务器的网络配置文件 (页 52)”
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Multiuser Engineering 的授权许可

使用 Multiuser Engineering  时，只需一个特定版本的许可证 (Floating License)，如果要与

项目服务器配合使用，还需要相关的 License Key。
如果只使用功能受限的本地项目服务器，则所安装的 TIA Portal 上无需其它许可证。

License Key 可包含在 TIA Portal 的安装中，也可在安装后通过  Automation License Manager  
进行传送。打开本地会话编辑对象时，Multiuser Engineering 将检查是否包含有效的许可密

钥。

如果找到有效的许可密钥，则本地会话打开，用户可操作该本地会话且无任何限制。

如果未找到有效许可密钥，则将显示一条错误消息。

此时，为了可以在本地会话中操作，可临时激活一个“试用”许可。

“试用”许可证过期后，要继续操作本地会话则需一个有效的多用户许可证。

在 Multiuser Engineering 系统中执行以下操作，无需具备许可证：

• 组态和启动项目服务器

• 打开服务器项目管理

• 将项目和全局库添加到项目服务器

• 创建本地会话

• 删除本地会话

• 将本地会话导出为单用户项目

说明

使用许可证

请注意 TIA Portal 中有关许可证操作的常规信息。

该信息位于信息系统中相关产品的“安装”部分。

归档与检索项目

本地会话无法进行归档或检索。

对多用户项目执行归档和检索操作将导致本地会话无效。这是因为，这些操作将中断与项目

服务器的连接。

将本地会话作为参考项目打开

使用 Multiuser Engineering 时，可将本地存储的会话作为参考项目打开。
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有关使用参考项目的更多信息，请参见此处：“编辑项目 > 使用参考项目”

Multiuser Engineering 中的路径和文件名长度

使用 Multiuser Engineering 时，如果路径和文件名的总长度超过 259 个字符，则将显示一

条错误消息。系统将显示所用的名称过长，请求的操作将因此而无法执行

此时，需缩短路径名和文件名的长度，以便执行所需操作。

参见

设置项目服务器的网络配置文件 (页 52)

2.6 Multiuser Engineering 支持的对象

简介

在 TIA Portal 中，以下所列的对象支持 Multiuser Engineering 功能。

在本地对话框中，可对尚不支持此功能的对象进行编辑，但不能标记。

即，在检入过程中，这些对象无法应用于服务器项目中。服务项目中的内容会重新覆盖对这

种对象的更改，并在检入后以及刷新本地会话后丢失。

在服务器项目视图中，可对无法标记的对象进行编辑。

在服务器项目视图中，还需对相应指令进行版本变更。

在 Multiuser Engineering 中，也可使用 Team Engineering 功能。例如，通过项目间工程组

态 (IPE) 执行共用 CPU 和数据交换。

STEP 7：Multiuser Engineering 支持的对象 
STEP 7 产品支持以下对象：

• 块：

OB、FB、FC、全局数据块和背景数据块

例外：“MC-Servo”和“MC-Interpolator”块不支持自动标记。

• Software-Units：
所包含的块，如 OB、FB、FC、全局数据块和背景数据块等。

关系只能在服务器项目视图中进行编辑。

使用多用户工程组态

2.6 Multiuser Engineering 支持的对象

使用 Team Engineering
编程和操作手册, 11/2022 27



• PLC 数据类型和常量：

例外：系统自动生成的系统数据类型。

• 变量：

例外：系统创建和删除的系统变量。

• 中断：

例外：系统报警

程序中断仅能与相关的 FB 或 DB 一同标记和编辑。

• 中断类别：

例外：系统报警类别

• 文本列表：

例外：系统文本列表

• 监控表和强制表

• 项目库中的库元素

• 全局库中的库元素

全局库可组态为多用户服务器库，并可在本地会话中进行处理。

• 工艺对象：

例外：S7-1500 CPU 上的运动控制工艺对象。

• 跟踪功能：

例外：在线组态

• ProDiag：
在 Multiuser Engineering TIA Portal V17 及以上版本中，支持 ProDiag 监控的块（如 FB 或
全局 DB、软件单元、PLC 数据类型或 PLC 变量）。

WinCC (TIA Portal)：Multiuser Engineering 支持的对象

TIA Portal 中的 WinCC 产品支持下列对象：

• 画面：

例外：全局画面、总览画面、滑入画面以及报警视图的全局过滤。

• 脚本：

例外：头文件“GlobalDefinitions.h”。
• 变量：

例外：系统生成的系统变量、配方变量、归档变量和原始数据变量。
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• 报警：

例外：系统报警、控制器报警、预定义的系统报警类别（含 KTP700F、KTP900F 的“安

全警告”）、系统类别组和系统报警组以及消息块。

• 文本列表、图形列表和 C 文本列表条目

OPC UA：Multiuser Engineering 支持的对象

OPC UA 通信支持以下对象：

• 服务器接口和客户端接口

注意

在本地会话中，编辑不支持的对象

在本地会话中，可以对不支持的对象进行编辑，但不能标记：

• 在检入过程中，更改不支持的对象不适用于服务器项目。

检入或更新本地会话后，对此类对象的更改将丢失。这是因为，这些对象将再次由服务器

项目中的数据覆盖。

但可在服务器项目视图中，对之前不支持的对象进行编辑。

STEP 7 CFC：Multiuser Engineering 支持的对象

要通过 Multiuser Engineering 编辑 STEP 7 CFC 图表，请在同步调试模式下使用“Multiuser 
Commissioning”。
更多信息：

• “编程 PLC > 创建 CFC 图表并进行工艺组态 > 使用 S7 的 CFC 图表 > CFC 中的多用户工程

组态”。

在线模式

在在线模式下编辑 CFC 图表之前，本地会话必须与下载到 PLC 的版本匹配。

参数更改将在在线模式下直接写入 PLC。
要将更改后的值应用于服务器项目，请随后检入本地会话的数据。

支持的对象

CFC 图表支持以下对象：

• CFC 图表和互连

• 层级 CFC 图表
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• 图表之间的互连

• 运行顺序

• 趋势显示和数值显示

• 指令和块

• 块实例

2.7 Multiuser Engineering 的使用设置

简介

要使用 Multiuser Engineering ，可在 TIA Portal 中“多用户”(Multiuser) 选项卡的“其它 > 设
置”(Extras > Settings) 内进行以下设置：

• 常规

• 在项目中搜索

• 编译设置

在下文中，将具体介绍的各设置选项。

常规

可以在“常规”(General) 设置中，选择在服务器项目视图打开时是否隐藏本地会话中打开的

编辑器。

系统默认禁用该选项。

显示本地会话

作为默认设置，只有本地计算机上的本地会话会显示在“管理服务器项目”(Manage server 
projects) 和“管理服务器库”(Manage server libraries) 对话框中。

要同时显示其它系统的本地会话，请激活“显示在其它系统上创建的本地会话”(Show local 
session created on other systems) 选项。

要按照计算机名称进行排序，请显示“计算机名称”(Computer name) 列。

在项目中搜索

对于全局搜索，还必须在本地会话中索引要搜索的数据。
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系统默认启用该选项，因此在检入过程中始终会完成搜索的索引编制。

该设置为推荐设置。

如果禁用该选项，则检入过程中会启动索引编制，而不会完成此过程。会在操作服务器项目

时的其它时段执行完整的索引编制。如果在不进行索引编制的情况下长时间检入多个更改，

完成索引编制的持续时间会显著增加。

只要索引编制未完成，搜索结果就不会完整。

仅在索引编制成功完成后，才能在本地会话中进行搜索。如果检入期间未执行索引，则将导

致搜索时的等待时间变长，并会延长其它已激活该选项的编辑器的检入时间。

编译设置

指定本地会话所需的编译设置。

多用户编辑器中的设置将应用为默认设置，在此无法更改。

选择所需设置：

• 检入前编译

系统默认启用该选项，在检入前执行编译过程。

• 编译设置：

该设置用于定义软件变更的编译程度。可通过以下几种方式进行操作。

– 标记的对象（仅更改）

对选定设备的标记对象作出的更改与设备特定对象一同编译。

– 设备软件（仅更改）

对选定设备的标记对象作出的更改与已分配设备上的软件版本一同编译。

示例：已标记和更改属于多个设备的多个对象（例如，属于 CPU_1 和 CPU_2）。编译

期间，这些已标记对象会与两个 CPU 的软件版本一同编译。

• 在多用户编辑器中禁用编译设置

如果激活该选项，则在多用户编辑器中无法再更改编译设置。

所做的设置将应用为默认设置。

参见

设置项目服务器的网络配置文件 (页 52)
项目服务器简介 (页 49)
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2.8 Multiuser Engineering 功能的改进

简介 
在 TIA Portal 中，可在 Multiuser Engineering 系统中的多用户项目中同时使用多个用户。

已对 Multiuser Engineering 的功能进行了一步完善，如下所述。

“自动选择”功能

• 在 TIA Portal V15 及以上版本中，可自动选择使用 Multiuser Engineering 编辑的对象。

通过设置相应的多用户选择，“自动选择”功能可自动识别本地会话中新创建或更改的

对象，进行检入。该操作与用户执行更改或系统执行更改无关。

• 系统也可自动选择已删除的对象，从而在检入后在服务器项目中删除这些对象。

• 除了自动选择之外，也可在编辑过程中手动选择对象。

• 使用 Multiuser Engineering 时，自动标记的对象与手动标记的对象无任何功能差异。

• “自动选择”功能可识别操作员对可选择对象的所有更改。而且由于系统自动选择这些对

象，因此可防止在使用 Multiuser Engineering 进行共享操作时发生不一致现象。

更多信息：

• 自动或手动标记对象进行编辑 (页 98)

离线使用 Multiuser Engineering
• 在 TIA Portal V15 及以上版本中，使用 Multiuser Engineering 时可在“在线模式和离线

模式”之间进行切换。

这意味着即使与项目服务器之间没有活动的服务器连接，也可在本地会话中继续操作。

• 无论在本地会话中操作时服务器连接中断，或从一开始就决定进行“离线操作”，都可

在多用户项目中继续操作但存在一定限制，即使没有活动服务器连接，也同样如此。

更多信息：

• 离线使用 Multiuser Engineering (页 35)

项目服务器的兼容性

• 当前的项目服务器也支持旧版本的 TIA Portal 项目及其相应功能。

• 在任何情况下，仅当安装 新版本的 TIA Portal 且所用的项目版本 新时，新版本中新增

的多用户服务器功能才可用。
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• 如果仍使用旧版本的 TIA Portal 或旧版本的服务器，则只能使用当前所安装版本的功能。

• 在 TIA Portal V18 之前，不同版本的项目服务器可同时使用。

TIA Project-Server V1 随 TIA Portal V18 一同提供。自 V1.0 起，每种情况下，新安装都将

取代现有的安装。

但是，随版本低于 V18 的 TIA Portal 一同安装的各版本的项目服务器仍可在 PC 上同时运

行，并可与 TIA Project-Server V1 并行运行。

更多信息：

• AUTOHOTSPOT

TIA Portal 中的多用户编辑器

• 多用户编辑器增强了注释功能，用于记录所做更改的类型和范围。

• 检入时，可使用过滤器查看“冲突”对象。

更多信息：

• 多用户编辑器的功能 (页 44)

多用户“组态工具”和“管理工具”

• 在项目服务器 V15 及以上版本中，用于组态和管理项目服务器的外部多用户工具在所有

语言的 TIA Portal 都可使用。

• 通过恢复功能，项目服务器可生成项目扩展历史信息。

这样，即可追溯项目服务器上项目过程。同时，可以对项目里程碑进行注释并保存。

此外，还可导出项目历史，进行进一步评估。

更多信息：

• AUTOHOTSPOT

Project Server Power Tools
• 高级工具支持项目组的管理和扩展的用户管理。

• 在 TIA Portal V18 及更高版本中，“Multiuser Power Tools”和已重命名为“Project Server 
Power Tools”。
在命令中使用“pspt”命令。

如果使用 TIA Portal V18 之前版本的项目服务器，则在命令中使用命令“mupt”。
更多信息：

• AUTOHOTSPOT
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Project Server Administrative Tools
• 在 TIA Portal V18 及更高版本中，“Multiuser Administrative Tools”和已重命名为“Project 

Server Administrative Tools”。
在命令中使用“prjsrv”命令。

如果使用 TIA Portal V18 之前版本的项目服务器，则在命令中使用命令“musrv”。
更多信息：

• AUTOHOTSPOT

Multiuser Engineering 中的全局库

在 TIA Portal V18 及更高版本中，Multiuser Engineering 还支持使用全局库。

• 可独立于服务器项目将全局库作为项目服务器上的对象进行管理。

使用“管理服务器库”(Manage server libraries) 对话框进行管理。该功能对应于“管理服

务器项目”(Manage server projects) 对话框。

• 与服务器项目一样，可以创建本地会话，并在其中处理库对象。

• 将本地会话中的更改下载到服务器库。

更改将从服务器库下载到其它本地库会话。

更多信息：

• “将全局库作为服务器库进行管理 (页 70)”
• “创建服务器库的本地会话 (页 84)”
• “使用库 > 使用全局库 > 使用 Multiuser Engineering 管理全局库”(Using libraries > Using 

global libraries > Using Multiuser Engineering for global libraries)

在 TIA Portal 中使用 Multiuser Engineering 进行用户管理

• 如果将采用用户管理保护的单用户项目上传到项目服务器，获得的服务器项目也将受到

保护。

该服务器项目中包含的用户和用户组及其密码保留不变。因此，如果这些用户具有相应

的用户权限，则可继续登录到多用户项目的本地会话中。

• 如果使用用户管理对之前未保护的本地会话进行保护，则在检入并更新本地会话后，该

保护将立即删除。这是因为，服务器上的项目未受到保护。在多个编辑器对本地会话进

行保护时，这一规则同样适用。

• 如果使用用户管理对服务器上的项目进行保护，则由该服务器项目创建的本地会话在更

新后也将受到保护。
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• 如果在操作未受保护的本地会话的过程中，使用用户管理对服务器上的项目进行保护，且

没有为该用户帐户分配“以读/写权限打开项目”用户权限，则无法检入对本地会话的任

何更改，也无法更新本地会话。

有关 TIA Portal 中用户管理的更多信息，请参见“使用用户管理”部分。

• 自 TIA Portal V18 起，可以将项目服务器的服务器项目组合到项目组中。

项目服务器的权限也适用于包含的项目组和项目。

项目组的权限也适用于包含的项目和本地会话。

更多信息：

• AUTOHOTSPOT

参见

自动或手动标记对象进行编辑 (页 98)
离线使用 Multiuser Engineering (页 35)
创建服务器库的本地会话 (页 84)
将全局库作为服务器库进行管理 (页 70)
多用户编辑器的功能 (页 44)

2.9 离线使用 Multiuser Engineering

简介

在 TIA Portal V15 及以上版本中，还可“离线”使用 Multiuser Engineering。
这意味着即使与项目服务器之间没有活动服务器连接，也可在本地会话中继续操作（但存在

以下限制条件）。
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“离线操作”应用示例 
未连接服务器时，可能会发生以下应用示例：

• 打开本地会话时，无法与服务器建立连接。

– 将弹出一个对话框，显示相应的消息。

– 单击“确定”(OK)，打开本地会话而不连接服务器，并继续进行离线操作。  
• 在本地会话中进行操作时，现有的服务器连接中断。

– 将弹出一个对话框，显示相应的消息。  
– 单击“恢复”(Restore)，可继续进行离线操作。

• 打开服务器项目视图时，现有的服务器连接中断。

– 将弹出一个对话框，显示相应的消息。

– 单击“恢复”(Restore)，将尝试重新建立与服务器的连接。

– 单击“放弃”(Discard)，将放弃服务器项目视图中所做的更改，并打开本地会话。

– 由于打开本地会话时无服务器连接，因此将弹出一个对话框并显示相应的消息。

– 单击“恢复”(Restore)，可继续进行离线操作。

• 从一开始就决定进行“离线操作”，并且已在 TIA Portal 的“项目>多用户>离线操

作”(Project > Multiuser > Work offline) 中选择了该选项。

“离线操作”的限制条件

在离线模式下，进行操作时具有以下限制条件：

• 在本地会话中，仅显示用户自己的选择。 
• 未连接服务器时，其他用户的选择（标记为黄色和红色标志）和旧对象的选择无法显示。

• 通过多用户工具栏中的服务器状态图标，可指示当前正在进行离线操作，且未连接服务器。

• 无法检入对服务器项目的更改。

• 无法更新本地会话。

在“在线操作与离线操作”间切换

在 Multiuser Engineering  中，可通过“项目 > 多用户 > 离线操作”(Project > Multiuser > Work 
offline) 命令在在线模式与离线模式间进行切换。

系统默认为“在线操作”。如果单击“离线操作”(Work offline) 命令前面的复选框，则系统

将切换为离线模式。在本地会话中，当前服务器连接的符号将从绿色圆形变为浅灰色的圆形。

如果取消选中“离线操作”(Work offline) 复选框，则将再次建立服务器连接。成功与服务器

建立连接后，服务器状态再次显示为绿色圆。
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相关设置将同本地会话一同保存。

如果之前在本地会话中操作在“离线模式”下，现切换为“在线模式”，则系统将检查所打

开的本地会话是否存在选择冲突。并在相应的消息中显示检查的结果。

如果发现冲突，则系统将提示用户打开更改编辑器，并使用过滤器设置“显示所有冲

突”(Show all conflicts) 显示所有存在的冲突。 
解决现有冲突，然后在本地会话中继续正常在线操作。

2.10 Multiuser Engineering 中的操作员控件

2.10.1 用户界面中的多用户图标

简介

使用 Multiuser Engineering  且打开一个本地会话时，在 TIA Portal 的用户界面中将显示多

用户的特定图标。

工具栏中的多用户图标

打开一个本地会话时，Multiuser Engineering  用户界面的工具栏中将显示以下图标：

使用多用户工程组态

2.10 Multiuser Engineering 中的操作员控件

使用 Team Engineering
编程和操作手册, 11/2022 37



图标 含义

检入

单击该图标时，多用户编辑器将在更改视图中打开。在修改视图中，将显示所有标记为检入

的对象。

可以选择并检入所需对象。

刷新

单击该图标时，多用户编辑器将在“刷新”(Refresh) 视图中打开。

在该视图中，可使用服务器项目中的新内容刷新本地会话。

打开/关闭服务器项目

单击该图标时，将打开与本地会话关联的服务器项目以进行编辑。

此时，可直接在服务器项目中进行相应更改。

调试模式未激活

该符号指示调试模式未激活。

当前处于工程组态模式。

在 Administration Tool 中，启用和禁用“调试模式”。设置的模式始终用于服务器项目的所

有本地会话。

调试模式激活

该符号用于指示当前正在调试模式下操作。

在 Administration Tool 中，启用和禁用“调试模式”。设置的模式始终用于服务器项目的所

有本地会话。

服务器状态“已连接”

该图标用于指示相关的项目服务器目前可用。

服务器状态“对其它用户锁定”

该图标用于指示相关的项目服务器针对其它用户“已锁定”，因为该服务器当前正在使用中。

服务器状态“已锁定”

该图标用于指示相关的项目服务器当前正由用户使用，因此已锁定。

用户正在使用服务器项目视图时，该服务器也显示为已锁定。

如果将鼠标指针放置在该图标上，将显示有关锁定的更多信息。

服务器状态“未连接”

该图标用于指示相关的项目服务器尚未连接。
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图标 含义

“离线操作”时的服务器状态

此符号表示与项目服务器未建立连接，原因是用户已启用“离线操作”功能。

要重新建立与项目服务器的连接，请取消选中“项目 > 多用户 > 离线工作”(Project > Multiuser 
> Work offline) 下的复选框，

覆盖图标表示项目服务器中包含服务器项目的更新版本。

“库”(Libraries) 任务卡

“全局库”(Global libraries) 窗格的工具栏包含用于处理服务器库和本地库会话的图标：

图标 含义

管理服务器上的全局库

单击此图标时，将打开“管理服务器库”(Manage server libraries) 对话框。

可在该对话框中执行的操作：

• 启动服务器项目

• 添加全局库作为服务器库

• 新建本地会话

• 打开本地会话

检入标记的更改

单击该图标时，多用户编辑器将在更改视图中打开。在修改视图中，将显示所有标记为检入

的对象。

可以选择并检入所需对象。

刷新本地会话

单击该图标时，多用户编辑器将在“刷新”(Refresh) 视图中打开。

在该视图中，可使用服务器库中的新内容刷新本地会话。

本地会话

该图标用于标识一个属于多用户服务器库的本地会话。

带“?”的本地会话

问号表示本地会话可能与服务器库的状态不对应。

要同步状态，请更新本地会话。

在本地会话中，库列表的第一列包含标识对象状态的多用户标记。
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更多信息：“用户界面中的多用户图标 (页 40)”

显示多用户项目

在用户界面中，将显示了多用户项目和本地会话中的以下图标：

图标 含义

项目服务器

该图标用于标识一个项目服务器。

服务器项目

该图标用于标识一个与项目服务器相关的服务器项目。

本地会话

该图标用于标识一个属于多用户服务器项目的本地会话。

参见

用户界面中的多用户图标 (页 40)
用户界面中的多用户栏 (页 43)

2.10.2 用户界面中的多用户图标

简介

使用 Multiuser Engineering  时，在 TIA Portal 的用户界面中将显示各种多用户特定的图标，

从而简化多用户的同时操作过程。

多用户项目和本地化中用户特定的独特显示方式，极大提高了操作效率与数据的透明度。

标记对象

要使用 Multiuser Engineering 编辑对象，则需先“选中”该对象。只有标记为检入的对象，

才能在编辑后传送到服务器项目或服务器库中。

仅“标记的对象”才能添加标记。

本地会话中无法编辑的对象也不能进行标记。但可在服务器项目视图中，对此类对象进行编

辑。

下文中介绍的图标可指示本人或其他人标记的对象。
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可单击相关对象前的灰色标志手动标记对象，也可由系统自动标记。如果在本地会话编辑器

中打开了一个尚未手动标记的对象，则系统将使用“自动选择”功能自动标记该对象。

Multiuser Engineering 中的标记图标

以下图标用于在 Multiuser Engineering 中进行标记：

图标 含义

可标记的对象

单击该对象，可将其标记为检入。

标记的对象

在本地会话中，该对象标记为检入。

标记的对象

在其它会话或服务器项目视图中，标记为待检入的对象。

标记为存在冲突的对象

在一个或多个本地会话中以及在服务器项目视图中标记为检入且会导致冲突

的对象。

在整个多用户工作区内，该对象只能标记为检入一次。

尽管存在冲突，标记为红色的对象也仍可检入。但是，由于只会传送服务器

项目或服务器库中 新检入的状态，因此检入可能导致在服务器项目或服务

器库中意外覆盖。

对象已过期

如果上述某个图标叠加有该图标，则表示该对象对应的版本不再是服务器项

目或服务器库的 新版本，应进行更新。

如果在未刷新的情况下检入对象，则其他用户的编辑内容会被覆盖并因此取

消。

通过刷新，可确保多用户项目中所有编者的版本都相同。

说明

不带标志的对象

请注意，不带标志的对象只能在服务器项目视图中编辑，而不能在本地会话中编辑。
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TIA Portal 中多用户标记的显示

在本地会话、服务器项目或服务器库中使用 Multiuser Engineering 时，多用户特定标记将

显示在 TIA Portal 所有编辑器中的以下视图中：

• 项目树中

• 详细视图中

• 总览窗口的“详细信息”(Details) 中
• 库视图中

使用 Multiuser Engineering 时，项目树的表格显示和“全局库”(Global libraries) 窗格中将额

外显示一个第一表格列。第一列将预留为上述的多用户特定标记。

下图说明了项目树中多选对象的示例：

参见

用户界面中的多用户图标 (页 37)
用户界面中的多用户栏 (页 43)
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2.10.3 用户界面中的多用户栏

简介

使用 Multiuser Engineering  时，编辑器中将显示一个多用户特定栏。 
文本栏中将包含后续操作中的相关注意事项和警告信息，从而简化相应的操作。 
单击带感叹号的黄色圆圈，可以扩展和折叠文本栏。

多用户文本栏的示例

多用户文本栏的功能

在本地会话或服务器项目视图中操作时，都会显示文本栏。

需要显示 Multiuser Engineering  的附加信息时，将显示一个黄色的文本栏。 
多用户文本栏可提供以下功能：

• 有关如何编辑所打开对象的信息：

– 例如，在文本栏中指示打开的对象尚未标记为检入，因而所做的更改将尚未应用于服

务器项目。 
– 或者在文本栏中提示该特定对象无法在本地会话中编辑，只能在服务器项目视图中编

辑。

•  链接将极大简化所需的后续操作过程。

– 可以使用链接快速标记打开的项目，或打开服务器项目视图，然后继续编辑。

在各个编辑器中执行了指定操作序列后，编辑器中的文本栏将部分删除。此时，可按照之前

的方式继续操作。

参见

用户界面中的多用户图标 (页 37)
用户界面中的多用户图标 (页 40)
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2.11 多用户编辑器的功能

2.11.1 多用户编辑器简介

简介

使用 Multiuser Engineering 工具栏中或“全局库”(Global libraries) 窗格工具栏中的图标打开

多用户编辑器。

图标 标识 操作

检入所标记的更新 打开“检入”(Check-in) 视图

刷新本地会话 打开“刷新”(Refresh) 视图

多用户编辑器的视图

多用户编辑器有两种不同的视图，具体取决于多用户工具栏中启动该编辑器时按钮：

• “检入”视图：

单击项目树工具栏或“全局库”(Global libraries) 窗格中的“检入”(Check-in) 按钮即可打开。

• “刷新”视图：

单击项目树工具栏或“全局库”(Global libraries) 窗格中的“刷新本地会话”(Refresh local 
session) 按钮即可打开。

即使本地会话中未包含任何可更新对象，“更新”视图仍可打开。

这两种视图的多用户编辑器结构相同，但视图中的按钮和选项不同。

说明

在多用户编辑器中显示

如果打开了多用户编辑器，并且在本地会话中同时进行了多项更改，则这些更改只有在“刷

新”(Refresh) 后才可见。

要执行该操作，在打开的编辑器中单击“刷新”(Refresh) 按钮（圆形箭头）。
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2.11.2 “检入”视图模式的多用户编辑器

简介

可以使用 Multiuser Engineering 工具栏中的“检入”(Check-in) 按钮，在“检入”(Check-in) 视
图中调用多用户编辑器。

说明

在多用户编辑器中显示

如果打开了多用户编辑器，并且在本地会话中同时进行了多项更改，则这些更改只有在“刷

新”(Refresh) 后才可见。

要执行该操作，在打开的编辑器中单击“刷新”(Refresh) 按钮（圆形箭头）。

“检入”视图模式的多用户编辑器

下图显示了“检入”视图模式中多用户编辑器的示例：
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多用户编辑器的结构

多用户编辑器的结构如下所示：

1.工具栏： 
显示以下按钮：

• 右侧按钮用于保存布局设置。

• 左侧为“全部折叠”(Collapse all)、“全部展开”(Expand all) 和“显示冲突”(Show 
conflicts) 按钮。

单击“显示冲突”(Show conflicts)，将在编辑器中显示所有存在“冲突”（红色标志）的

选择。

2.按钮区域： 
显示用于检入的多用户特定按钮。

3.注释行：

注释行仅适用于“检入”视图。

在此，可通过输入注释，记录在本地会话中所做的更改。

4.工作区：

显示检入前的更改视图。

• 显示在本地会话中标记为检入和刷新的所有对象，这些对象同样会显示在项目树中。  
• 显示状态消息及检入或刷新的结果。

• 如果变量已标记为检入，将显示“PLC_Variables”文件夹。

单击详细视图底部窗口内的变量表，可显示标记为检入的变量。

• 当库元素标记为检入时，会显示“库对象”(Library objects) 文件夹。

如果选择该文件夹，则将在详细视图中显示所选择的库对象。

• 当已在本地会话中删除对象时，会显示“已删除对象”(Deleted objects) 文件夹。

如果选择该文件夹，则将在详细视图中显示本地会话中删除的所有对象。

5.详细视图： 
显示较低级别元素（此时，为选定的 PLC 变量）和状态消息的相关信息。

说明

更新详细视图

为确保其他用户不会同时对所显示的对象进行更改，检入前应再次更新显示。

这将更新各对象当前处理状态的显示。
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说明

多用户编辑器的使用过程

在以下章节中，将详细介绍操作多用户编辑器的步骤。

2.11.3 “刷新”视图中的多用户编辑器

简介

在 Multiuser Engineering 工具栏中，可使用“刷新本地会话”(Refresh local session) 按钮，在

“刷新本地会话”(Refresh local session) 视图中调用多用户编辑器。

说明

在多用户编辑器中显示

如果打开了多用户编辑器，并且在本地会话中同时进行了多项更改，则这些更改只有在“刷

新”(Refresh) 后才可见。

要执行该操作，在打开的编辑器中单击“刷新”(Refresh) 按钮（圆形箭头）。
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“刷新”视图中的多用户编辑器

下图显示了“刷新”视图模式中多用户编辑器的示例：

多用户编辑器的结构

多用户编辑器的结构如下所示：

1.工具栏： 
显示以下按钮：

• 右侧按钮用于保存布局设置。

• 左侧为“全部折叠”(Collapse all)、“全部展开”(Expand all) 和“显示冲突”(Show 
conflicts) 按钮。

单击“显示冲突”(Show conflicts)，将在编辑器中显示所有存在“冲突”（红色标志）的

选择。

2.按钮区域： 
显示用于检入和刷新的多用户特定按钮。

3.注释行：

注释行仅适用于“检入”视图。

在此，可通过输入注释，记录在本地会话中所做的更改。
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4.工作区：

显示刷新前的更改视图。

• 显示在本地会话中所有标记的所有对象进行刷新，这些对象同样会显示在项目树中。

• 显示状态消息及刷新结果。

• 如果变量已标记为检入，将显示“PLC_Variables”文件夹。

单击详细视图底部窗口内的变量表，可显示标记为检入的变量。

• 仅当库对象标记为检入时，才会显示“库对象”(Library objects) 文件夹。

如果选择该文件夹，则将在详细视图中显示所选择的库对象。

• 只当在本地会话中删除了对象，才会显示“删除的对象”(Deleted objects) 文件夹。

如果选择该文件夹，则将在详细视图中显示本地会话中删除的所有对象。

5.详细视图： 
显示较低级别元素（此时，为选定的 PLC 变量）和状态消息的相关信息。

说明

多用户编辑器的使用过程

在以下章节中，将详细介绍操作多用户编辑器的步骤。

2.12 使用 TIA 项目服务器的注意事项

2.12.1 项目服务器简介

简介

借助 TIA Portal，TIA Project-Server（下文称为项目服务器）的操作更为轻松便捷。

可以使用项目服务器的功能来处理 Multiuser Engineering、Multiuser Commissioning 和 
Exclusive Engineering。
除专用项目服务器外，还提供功能有限的本地项目服务器。

使用项目服务器，可以管理在相应本地会话中通过 Multiuser Engineering  和 Exclusive 
Engineering 编辑的服务器项目和服务器库。
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TIA Project-Server V1：安装

可通过以下几种方式安装项目服务器：

• 不借助 TIA Portal，而通过独立的安装过程单独安装

• 与 TIA Portal 一同安装。

与 TIA Portal 同时安装时，始终会安装为此目的发布的项目服务器版本。

在没有新的 TIA Portal 版本的情况下，同样会为该 TIA Portal 版本发布之后发布的项目服

务器版本。

有关为特定项目服务器版本发布的 TIA Portal 版本的信息，请参见本部分：

“项目服务器的兼容性说明 (页 22)”
安装服务器时，需要在 Windows 防火墙中进行特定设置，并可能需要证书。

要安装和组态项目服务器，需要具有管理员权限。

安装后，使用 Power-Tools 组态项目服务器并启动服务器。

附加信息：

• “AUTOHOTSPOT”
• “工业在线支持：TIA Project Server - 下载 (https://

support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109810588)”

项目服务器的属性

项目服务器具有以下属性：

• 管理员可通过提供的高级工具对项目服务器进行组态和管理。

• 项目服务器对服务器项目或服务器库的所有编辑人员均可用（视其权限而定），而且也

可从外部进行访问。

• 可在 TIA Portal 外部启动和管理项目服务器。

• 通过 TIA Portal 中的设置组态和管理从项目服务器到 TIA Portal 的连接。

在 TIA Portal 中，通过命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project 
server) 调用项目服务器的设置。

• 指定为项目服务器名称的“别名”用作标识符，且之后不可更改。

项目服务器的 Microsoft 系统帐户

安装项目服务器时，系统将为该项目服务器创建一个 Microsoft 系统帐户。

Microsoft 将定期更改该密码。
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该帐户的密码过期时，需要更改密码并重启项目服务器。

项目服务器的数量结构

要有效地使用项目服务器， 多可创建 100 个服务器连接。

到达该限值时，系统将显示一条消息，指示无法创建任何新的服务器连接。删除不再需要的

任何服务器连接后，即可再次创建新的服务器连接，直至达到 大数目。

根据所用硬件，项目服务器的组态限值如下所示：

项目服务器中的项目/库和修订版 标准项目服务器（用作临时项目服务器）

硬件：

Field PG M5 Advanced（或类似产品）

Intel® Core™ i5-6440EQ， 高 3.4 GHz，16 GB 
RAM（大项目为 32 GB）
50 GB 的 SSD
程序段 1 GBit
15.6" 全高清显示器 (1920 x 1080)

每台服务器上服务器项目和服务器库的 大数量： 1000
每台服务器上的 大组数： 1000
每台服务器上激活项目和库的 大数量： 100
每个项目的激活工作区的 大数量 63
每个服务器上并行加载进程的 大数量 10
每个服务器上所保持修订版的 大数量： 无限制，可组态任意数量

默认设置 = 10
请确保具有足够的存储空间，用于保存修订版。

说明

服务器硬件

使用的服务器硬件功能越强大，支持的项目数量就越大。

要提高性能，请使用较少的文件夹来存储管理项目的存储结构。用于存储项目及其对象的文

件夹越多，使用的工作内存就越多。
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参见

显示服务器连接 (页 54)
编辑服务器连接 (页 55)
删除服务器连接 (页 57)
设置项目服务器的网络配置文件 (页 52)
项目服务器的兼容性说明 (页 22)
工业在线支持：TIA Project Server - 下载 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/109810588)

2.12.2 设置项目服务器的网络配置文件

简介

可选择以下三种不同的网络配置文件，具体取决于所用网络的性能与功能。

在所选的网络配置文件中，可确定生成超时消息的既定时间。

可用网络配置文件

项目服务器支持以下网络配置文件：

网络配置文件 应用领域

“快速” • 办公环境

• 千兆以太网

• 稳定且基本无干扰的网络环境

“中等” • 办公环境，位置固定的小型工作组

• 快速以太网、WLAN 和 VPN 连接

• 良好的网络环境，几乎无干扰

“慢速” • 调试，不稳定的工作站

• WLAN 连接

• 可能存在干扰（设备、电气安装）

项目服务器的网络配置文件和压缩

在下拉列表中，可选择与所用网络性能相匹配的所需网络配置文件。
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在所选的网络配置文件中，可确定生成超时消息的既定时间。

通过将网络配置文件设置为“中”(Middle) 或“慢”(Slow)，可激活数据传输压缩。

网络配置文件设置为“快”(Fast) 时，不会进行压缩。

说明

仅当多用户客户端或项目服务器重新启动后，对网络配置文件的更改才会生效。

设置网络配置文件

要在 TIA Portal 中设置项目服务器的网络配置文件，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project server)。
下文中显示的设置中，包含网络配置文件的可用选项。

2. 从“网络配置文件”(Network profiles) 的下拉列表中选择所需的配置文件。

3. 重新启动多用户客户端或项目服务器，以便应用对网络配置文件的更改。

结果

选定的连接配置文件激活。

压缩是否激活取决于所选配置文件。

说明

转换时，当前网络配置文件的超时行为不受影响。

2.12.3 新增与项目服务器的服务器连接

简介

在安装项目服务器后， 多可以在 TIA Portal 中添加 100 个与项目服务器的服务器连接。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

项目服务器必须通过 Configuration 和 Administration Tools 进行组态与启动。
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新增与项目服务器的服务器连接

要新增一个服务器连接，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project server)。
“项目服务器”(Project server) 选项卡随即打开，并显示现有的所有服务器连接。 
如果尚未组态服务器连接，则只有“本地项目服务器”(Local project server) 可用。

2. 在下面的编辑器中，单击“服务器名称”(Server name) 列中的“添加服务器连接”(Add server 
connection) 命令。
如果服务器连接已达到 大数量 100 个，则将收到一条消息，指示需要先删除一个现有服务
器连接后才能添加新的服务器连接。
如果可以添加新的服务器连接，则“新增服务器连接”(Add new server connection) 对话框打
开。 

3. 在“服务器名称”(Server Name) 字段中输入项目服务器的名称。 
服务器名称和路径 多支持 256 个字符。名称中可包含字母、字符、数字和逗号。 
系统会通知您输入的名称是否已被使用，或路径的总字符数是否超过 256 个。

4. 为项目服务器选择所需的传输协议（https 或 http）。系统默认选择“http”协议。

5. 为服务器连接输入所需的主机和端口。
如果输入的主机和/或端口已在使用中，则系统将显示一条通知消息。

6. 单击“添加”(Add)。

结果

添加了新的服务器连接，并显示在“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project 
server) 下方。

2.12.4 显示服务器连接

简介

使用项目服务器时，可在 TIA Portal 的设置中显示与项目服务器的当前服务器连接。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

项目服务器必须通过高级工具进行组态与启动。
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显示多用户服务器连接

要显示当前的服务器连接，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project server)。
在下一个编辑器中，将在“服务器名称”(Server name) 列中显示当前的服务器连接。

2. 如果要查找特定的服务器连接，可单击“服务器名称”(Server name) 或“主机”(Host) 列标题
对内容进行排序。

结果

现有的服务器将显示在编辑器的“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project 
server) 中。

2.12.5 编辑服务器连接

简介

使用项目服务器时，可在 TIA Portal 的设置中编辑与项目服务器的当前服务器连接和添加新

的服务器连接。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

项目服务器必须通过高级工具进行组态与启动。

编辑服务器连接

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project server)。
在下一个对话框的“服务器名称”(Server name) 列中，将显示当前所有的服务器连接。

说明

不允许编辑对当前打开的本地会话中所用的多用户服务器连接进行编辑。

2. 必要时，可单击“服务器名称”(Server name) 或“主机”(Host) 列标题对内容进行排序。

3. 双击待编辑的服务器连接。
结果：“编辑服务器连接”(Edit server connection) 对话框随机打开。

4. 在此，可输入相应更改。

– “服务器名称”(Server name) 字段无法编辑。

– “主机”(Host) 字段中条目可以编辑。 
– “端口”(Port) 字段中的条目可以编辑。
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5. 如果可能，请选择“https”作为传输协议，确保使用加密和证书进行安全数据交换。

6. 单击“确定”(OK)，生效变更。

结果

系统将应用对所选服务器连接的更改，并显示在“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > 
Settings > Project server) 中。

2.12.6 恢复服务器连接

简介

使用 Multiuser Engineering  时，当前与项目服务器的服务器连接可能会中断。

如果发生这一问题，则用户将在约 30 秒后收到相应错误消息。

根据用户在本地会话操作或是在服务器项目视图中操作，相应的选项可能有所不同。

在本地会话中操作时，可执行以下选项：

• 恢复服务器连接

• 保存并关闭本地会话 
• 关闭本地会话而不保存

在服务器项目中操作时，可执行以下选项：

• 恢复服务器连接 
• 放弃更改

本地会话中可能的操作步骤

要恢复项目服务器连接，请按以下步骤操作：

1. 在显示的对话框中，单击“恢复”(Restore)。 
如果服务器连接可恢复，则该对话框关闭，用户可继续执行后续操作而无任何限制。 

2. 如果此时无需继续操作而需保存更改，则可单击“保存并关闭本地会话”(Save and close the 
local session)。 

3. 如果要退出本地会话而不保存，则可单击“关闭本地会话”(Close local session)。
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服务器项目视图中可能的操作步骤

要恢复项目服务器连接，请按以下步骤操作：

1. 在显示的对话框中，单击“恢复”(Restore)。 
如果服务器连接可恢复，则该对话框关闭，用户可继续执行后续操作而无任何限制。 

2. 如果要退出服务器项目视图而不保存，而且放弃已进行的所有更改，则可单击“放弃更
改”(Discard changes)。 
服务器项目视图关闭。 

2.12.7 删除服务器连接

简介

使用 Multiuser Engineering  时，可在 TIA Portal 的设置中删除与多用户服务器的当前服务

器连接。

在 TIA Portal 中，可创建、编辑和删除 多 100 个多用户服务器连接。

说明

请注意，如果某个服务器连接的所有现有会话事先均已关闭，则只能删除该服务器连接。

请注意，从本地会话到已删除多用户服务器连接的连接将不再存在。

要求

安装有 TIA Portal 和一个多用户服务器。

多用户服务器必须通过多用户工具进行组态与启动。

删除多用户服务器连接

要删除当前的多用户服务器连接，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“选项 > 设置 > 多用户”(Options > Settings > Multiuser)。
在下一个对话框的“服务器名称”(Server name) 列中，将显示当前所有的多用户服务器连接。

2. 必要时，可单击“服务器名称”(Server name) 或“主机”(Host) 列标题对内容进行排序。

3. 选择一个或多个待删除的服务器连接，然后在右键快捷菜单中单击“删除”(Delete)。
“删除”(Delete) 对话框随即打开。

4. 在下一条消息中，单击“是”(Yes) 确认并永久删除选定的服务器连接。
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结果

选定的服务器连接删除，且不再显示在“选项 > 设置 > 多用户服务器”(Options > Settings > 
Multiuser server) 中。 

2.13 使用本地项目服务器

2.13.1 本地项目服务器简介

简介

要使用 Multiuser Engineering ，需要一台可管理多用户项目和库的项目服务器。

在安装 TIA Portal 时系统通常会自动安装一个本地项目服务器，且无法删除。无需进行单独

的软件安装操作。

在不可编辑的“Local Project Server”名称的下方，本地项目服务器将显示为项目服务器列表

中的第一个条目（以所有语言表示），可通过“选项 > 设置 > 多用户”(Options > Settings > 
Multiuser) 命令进行调用。

本地项目服务器的优势

本地项目服务器具有以下优势：

• 无需事先安装专用项目服务器，即可使用 Multiuser Engineering 。
• 可在本地项目服务器进行当前操作。

要求

要使用本地项目服务器的功能，必须安装 TIA Portal。

本地项目服务器的特性

与专用项目服务器不同，本地项目服务器的功能有限。

本地项目服务器具有以下属性：

• 仅可用于计算机上的一个用户且无法删除。

• 只能在 TIA Portal 中启动。

• 只能在分配给本地项目服务器的当前会话所在计算机上调用。
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• 不支持管理任务。

• 无需调整防火墙设置且无需证书。 
• 只能编辑端口；服务器名称和主机均无法更改。

参见

组态本地项目服务器 (页 59)
显示本地项目服务器 (页 60)
启动本地项目服务器 (页 61)
退出本地项目服务器 (页 63)

2.13.2 组态本地项目服务器

简介

安装 TIA Portal 时，系统默认安装本地项目服务器。

该服务器将显示在服务器列表中的第一条中。要在“连接”(Connections) 字段中显示服务器

列表，请选择命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project server)。

说明

不支持在打开的本地会话中进行组态

本地项目服务器连接有一个打开的本地会话时，该服务器不能进行组态。

如果已创建了一个本地会话且之后仅重新组态了该本地项目服务器，则必须先停止该服务器

再重新启动，防止当前的本地会话无效。

要求

安装有 TIA Portal。

组态本地多用户服务器

要组态本地项目服务器，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project server)。
在“连接”(Connections) 下的“服务器名称”(Server Name) 列中，将显示现有的所有服务器。

2. 如有需要，可单击“服务器名称”(Server name) 或“主机”(Host) 列标题对内容进行排序。
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3. 将光标放置在相应的行中，并在快捷菜单中选择命令“编辑服务器连接”(Edit server 
connection)。
– 本地项目服务器的“服务器名称”(Server name) 和“主机”(Host) 字段无法编辑。

– “端口”(Port) 字段中的条目可以编辑。

在此，输入指定的端口号。

4. 单击“确定”(OK)，生效变更。

结果

系统将应用对本地项目服务器的更改，并显示在“连接”(Connections) 的“选项 > 设置 > 项
目服务器”(Options > Settings > Project server) 下方。

说明

Local Project Server
无法删除本地项目服务器。

在所有语言中，本地项目服务器均显示为不可编辑的服务器名称（别名）“Local Project 
Server”。

参见

退出本地项目服务器 (页 63)

2.13.3 显示本地项目服务器

简介

安装 TIA Portal 时，系统默认安装本地项目服务器。

要求

安装有 TIA Portal。
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显示项目服务器

要显示本地项目服务器，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project server)。
在“服务器连接”(server connection) 中，本地项目服务器将显示为“服务器名称”(Server 
name) 列中的第一个条目。
已创建的专用项目服务器在下方列出。
如果本地项目服务器未非显示的第一个条目，则可单击“服务器名称”(Server name) 列对显
示的条目进行排序。

说明

Local Project Server
无法删除本地项目服务器。

在所有语言中，本地项目服务器均显示为不可编辑的服务器名称（别名）“Local Project 
Server”。

2.13.4 启动本地项目服务器

简介

安装 TIA Portal 时，系统默认安装本地项目服务器。

该服务器将显示在项目服务器列表中的第一条中，可通过“服务器连接”(Server connections) 
中的命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project server) 进行显示。
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启动本地项目服务器

要启动本地项目服务器，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。
“服务器项目”(Server projects) 对话框随即打开。
或者在“库”(Libraries) 任务卡上，在“全局库”(Global libraries) 窗格的工具栏中，单击“管
理服务器全局库”(Manage server global libraries) 图标。
“管理服务器库”(Manage server libraries) 对话框随即打开。

2. 在“选择服务器”(Select server) 框中，从下拉列表选择本地项目服务器。
该服务器将显示在名称“Local Project Server”下方。

– 在此，将列出当前所有的服务器项目或服务器库。

各个列中包含有关路径和修改时间的详细信息。

如果需要，可更改这些列的排列布局。

– 如果本地项目服务器尚未启动，则系统将询问是否立即启动。

– 系统将提示是否可连接到选定服务器。

3. 在下一个询问是否在计算机上启动本地项目服务器的窗口中，单击“是”(Yes) 进行确认。

结果

将建立与本地项目服务器的连接。

将打开一个命令窗口并显示该服务器现已激活。

说明

停止本地项目服务器

关闭 TIA Portal 会终止与本地项目服务器的连接，但该服务器不会自动停止。

要停止本地项目服务器，需关闭所显示的命令行。

打开分配给本地项目服务器的本地会话。

打开分配给本地项目服务器的本地会话时且该本地项目服务器尚未启动，则系统将询问是否

启动本地项目服务器。

如果回答“是”(Yes)，则本地项目服务器启动，且本地会话打开进行编辑。
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选择“否”(No)，将取消该过程。

说明

删除服务器连接

请注意以下事项：

• 请注意，要想删除服务器连接，必须事先删除该服务器连接的所有现有本地会话。

• 请注意，现有本地会话将无法再连接已删除的服务器项目。

2.13.5 退出本地项目服务器

简介

打开分配给本地项目服务器的本地会话时，系统将显示一条提示信息，询问您是否启动本地

项目服务器。结束本地会话或关闭 TIA Portal 时，不会自动停止本地项目服务器。 
必须明确停止本地项目服务器。

要求

本地项目服务器已启动。

操作步骤

要结束本地项目服务器，请按以下步骤操作：

1. 通过关闭显示的命令行，停止本地项目服务器。 

结果

与本地项目服务器的连接终止，而且本地项目服务器停止运行。

说明

关闭 TIA Portal 会终止与本地项目服务器的连接，但该服务器不会自动停止。

要停止本地项目服务器，需关闭所显示的命令行。
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2.14 创建和管理服务器项目和服务器库

2.14.1 服务器项目的要求

简介

要同时并行使用 Multiuser Engineering     ，基本的服务器项目必须结构清晰。

服务器项目的要求

要创建多用户服务器项目，需启动一个满足以下要求的单用户项目：

• 该项目已包含有带有所有所需连接的硬件配置。

• 将该用户程序拆分为多个相互独立的程序段。

• 为各用户待编辑的对象，创建一个带有文件夹和组的技术类实用项目结构。

• 构建该项目时，应确保多名用户可同时和独自操作不同的项目目录。

示例：某位用户在编辑第 1 组中的块时，其他用户同时编辑第 2 组中的块。

• 对于调用子程序中各函数的每个程序部分，使用一个主 OB 和一个中央 FB 或 FC。
• 如果可能，尽量为每个组创建一个单独的 PLC 变量表。

• 应提前定义相关工程组态系统使用的所有所需项目语言。

• 创建要在多用户项目中编辑的所有连接。

• 定义屏幕的分辨率并指定 HMI 画面的大小。

• 使用全局数据块保存各个程序部分的数据，不使用位存储器。

• 将基于这些规则创建的单用户项目加载到项目服务器时，该项目将变为一个服务器项目。

• 在本地会话中，多名用户可同时编辑该服务器项目中定义的对象。

在本地会话中创建新对象时，需确保使用不同的符号名称。

• 如果需要，可将一个或多个“全局库”组态为多用户服务器库。

服务器库本地会话的使用方式与服务器项目本地会话的使用方式相同。

在多用户服务器库中管理的对象对用户可用，与服务器项目的本地会话无关。

多用户服务器项目的示例

下图显示了一个结构清晰的多用户服务器项目示例，可在 Multiuser Engineering 中并行编

辑不同的对象。
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每个程序段中都包含有一个“主 FB”，用于调用该程序段中特定下一级函数。

各工程组态系统可编辑的程序段如下所示：

• 程序段 1：“Conveyer”
• 程序段 2：“Drill”
• 程序段 3：“FurtherProgramPart”
在程序段“Conveyer”中，“ConveyerMainFB”将调用函数“ConveyerStartupFC”。

2.14.2 有关使用服务器项目和服务器库的简介

简介

安装项目服务器并通过高级工具进行组态和启动后，可在 TIA Portal 中对服务器项目和服务

器库进行管理。
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管理服务器项目和服务器库

执行命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server > Manage server 
projects) 时，将显示现有服务器连接的所有服务器项目和本地会话。

要显示服务器库，请打开“管理服务器库”(Managing server libraries)。在“库”(Libraries) 任
务卡上，在“全局库”(Global libraries) 窗格的工具栏中，单击“管理服务器全局库”(Manage 
server global libraries) 图标：

在对话框顶部的下拉列表中，选择所需的服务器连接。表格窗口中将列出当前的服务器项目

或服务器库以及关联的本地会话。

如果尚未添加任何服务器项目或全局库，则该列表为空。如果已创建服务器项目或服务器库，

则会显示在列表中。

可以执行以下操作：

“选择服务器”(Select 
server)：

下拉列表 包含已创建的服务器连接列表。

“更新”(Update) 图标 更新对话框中的显示。

“管理服务

器”(Manage server)
按钮 在项目设置中打开“项目服务器”(Project server) 

视图。

或者在表格窗口的快捷菜单中选择“管理项目服

务器”(Manage project server) 条目。

“将项目添加到服务器

中”(Add project to 
the server)

表格窗口：

“项目”(Projects) 
列

打开“将项目添加到项目服务器中 <服务器连接名

称>”(Add project to the project server <Name of 
the server connection>) 对话框。

或者在表格窗口的快捷菜单中选择“将项目添加

到项目服务器中”(Add project to project server) 
条目。

可采用以下方式：

• 将 TIA Portal 项目作为新的服务器项目添加到

服务器连接

• 添加现有的服务器项目

• “服务器项目名称”(Server project name) 字
段：输入服务器项目的新名称

• “注释”(Comment) 字段：向服务器项目添加信

息
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“将全局库添加到服务

器中”(Add the global 
library to the server)

表格窗口：

“全局库”(Global 
libraries) 列

打开“将全局库添加到项目服务器中 <服务器连接

名称>”(Add global library to project server 
<Name of the server connection>) 对话框。

或者在表格窗口的快捷菜单中选择“将全局库添

加到项目服务器中”(Add global library to project 
server) 条目。

可采用以下方式：

• 将“全局库”作为新的服务器项目添加到服务

器连接

• 添加现有的服务器库

• “服务器库名称”(Server library name) 字段：

输入服务器库的新名称

• “注释”(Comment) 字段：添加有关服务器库的

信息

“创建本地会

话”(Create local 
session)

添加对话框：

复选框

添加服务器项目或服务器库时创建新的本地会话。

“添加”(Add) 添加对话框：

按钮

添加新的服务器项目或新的服务器库。

“取消”(Cancel) 添加对话框：

按钮

取消动作并关闭该对话框。

“将项目添加到组

中”(Add project to 
the group)

表格窗口：

“项目”(Projects) 
列

如果已在管理员工具中创建了组，可在所选组中

创建其它服务器项目。

“将全局库添加到组

中”(Add global 
library to group)

表格窗口：

“全局库”(Global 
libraries) 列

如果已在管理员工具中创建了组，可在所选组中

创建其它服务器库。
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“新建本地会

话”(Create new local 
session)

表格窗口：“项

目”(Projects)/“全
局库”(Global 
libraries) 列

在已打开的服务器项目下或服务器库下创建新的

本地会话。

或者在服务器库或服务器项目的快捷菜单中选择

“创建新的本地会话”(Create new local session) 
条目。

本地会话的快捷菜单提供其它功能：

• 打开本地会话

• 删除本地会话

• 解除锁定和删除独占式会话

• 导出为单用户项目

“打开”(Open) 按钮 打开所选择的本地会话。

“关闭”(Close) 按钮 关闭对话框并应用更改。

说明

显示服务器项目和服务器库

仅当项目服务器连接存在且服务器已启动时，才能显示服务器项目和服务器库。

如果连接失败，则将显示相应的通知消息。

删除服务器项目和服务器库

为防止项目管理中出现不一致，请勿通过资源管理器在存储目录中“手动”删除服务器项目

和服务器库。

删除服务器项目和服务器库时必须使用高级工具。

在删除服务器项目或服务器库之前，必须删除所有相关的本地会话。

表格窗口中的列

要显示或隐藏表格窗口中的列，请在任何列标题的快捷菜单中选择“显示/隐藏”(Show/hide) 
或“显示所有列”(Display all columns) 条目。

• 项目 (Projects)/全局库 (Global libraries)
• 版本 (Version)
• 路径 (Path)
• 计算机名称 (Computer name)
• 更改日期 (Date of change)
• 上次更改人 (Last changed by)
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• 创建人 (Created by)
• 修订版 (Revision)

参见

新建服务器项目 (页 69)

2.14.3 新建服务器项目

简介

使用项目服务器时，必须先创建一个服务器项目。 
通过向先前安装的服务器添加标准项目（单用户项目），可创建一个项目服务器，并将该项

目用作一个服务器项目。

说明

服务器项目

有关多用户项目必须满足的要求，请参见“服务器项目的要求 (页 64)”。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

已为项目服务器创建服务器连接。

操作步骤

要创建一个服务器项目，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，单击菜单命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。
“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开。

2. 在“项目”(Projects) 列中，双击包含条目“将项目添加到服务器中”(Add project to the server) 
的字段。
或者在表格窗口的快捷菜单中选择“将项目添加到项目服务器中”(Add project to project 
server) 条目。
“将项目添加到项目服务器中 <服务器连接名称>”(Add project to the project server <Name of 
the server connection>) 对话框随即打开。

3. 通过按钮“...”导航到要添加为服务器项目的单用户项目的源路径。
选择项目文件。

使用多用户工程组态

2.14 创建和管理服务器项目和服务器库

使用 Team Engineering
编程和操作手册, 11/2022 69



4. 如果需要，可在“注释”(Comment) 字段中添加有关服务器项目的信息。
“项目名称”(Project name) 和“发布者”(Published by) 中的信息通常为系统预先指定，无法编
辑。

5. 如有必要，可为服务器项目输入一个新名称。

6. 要在添加新服务器项目的同时为该项目创建一个本地会话，则应激活“创建本地会话”(Create 
local session) 按钮。

7. 单击“添加”(Add)。
如果选定的项目已作为服务器项目存在，或当前由其它用户打开，则将显示一条通知消息。

结果

所选的单用户项目将添加为新服务器项目，并显示在“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项

目”(Project > Project server > Manage server projects) 中。

如果选择了“创建本地会话”(Create local session) 选项，则将创建一个新的本地会话并打开

该会话。

参见

服务器项目的要求 (页 64)

2.14.4 将全局库作为服务器库进行管理

简介

要在多用户工程组态中使用“全局库”，请创建服务器库。

操作步骤与创建服务器项目类似：

• 创建一个全局库，并在连接服务器的情况下将该库组态为服务器库。

TIA Portal 中提供的全局库不能组态为服务器库。

• 对于服务器库，请以分布式方式创建用户操作的本地会话。

通过“检入”(Check in) 将本地会话的更改加载到服务器库中。

使用“刷新”(Refresh) 将服务器库的当前状态应用到本地会话中。

• 在“管理服务器库”(Manage server libraries) 编辑器中独立于服务器项目管理服务器库。

• 单用户项目中以及服务器项目的本地会话中均可使用服务器库。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。
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已为项目服务器创建服务器连接。

已创建全局库。

操作步骤：创建服务器库

要创建服务器库，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中打开“库”(Libraries) 任务卡。

2. 在“全局库”(Global libraries) 窗格的工具栏中，单击“管理服务器全局库”(Manage server 
global libraries) 图标：

“管理服务器全局库”(Manage server global libraries) 对话框随即打开。

3. 适用情况下，确认是否启动项目服务器的询问。

4. 选择要将服务器连接添加到的全局库。

5. 在“全局库”(Global libraries) 列中，双击包含条目“将全局库添加到服务器中”(Add the global 
library to the server) 的字段。
或者在表格窗口的快捷菜单中选择“将全局库添加到项目服务器中”(Add global library to 
project server) 条目。
“将全局库添加到项目服务器中 <服务器连接名称>”(Add global library to project server <Name 

of the server connection>) 对话框随即打开。

6. 通过按钮“...”导航到要添加为服务器库的全局库的源路径。
选择库文件。

7. 如果需要，可在“注释”(Comment) 字段中添加有关服务器库的信息。
“服务器库名称”(Server library name) 和“发布者”(Published by) 下的信息通常是系统预分配
的，无法编辑。

8. 适用情况下，可为服务器库输入一个新名称。

9. 如果需要为新添加的服务器项目创建一个本地会话，则应启用“创建本地会话”(Create local 
session) 按钮。

10.单击“添加”(Add)。
如果选定的库已作为服务器库存在，或当前由其他用户打开，则将显示一条通知消息。

结果

选定的全局添加为新的服务器库，并显示在“管理服务器库”(Manage server libraries) 对话

框中。

如果选择了“创建本地会话”(Create local session) 选项，则将创建一个新的本地会话并打开

该会话。

参见

创建服务器库的本地会话 (页 84)
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2.14.5 删除服务器项目和服务器库

简介

安装项目服务器并通过高级工具进行组态和启动后，可在 TIA Portal 中对服务器项目和服务

器库进行管理。

服务器项目和服务器库只能通过高级工具删除。

使用“删除”(Delete) 命令在 TIA Portal 的“工具 > 设置 > 项目服务器”(Tools > Settings > 
Project Server) 下删除服务器连接。

更多详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

要求

项目和库不得包含任何本地会话。

要组态项目服务器，需要具有管理员权限。

删除项目服务器中的服务器项目/服务器库

要删除项目服务器中的服务器项目或服务器库，请按以下步骤操作：

1. 通过用户界面或通过命令行打开高级工具。

2. 使用其中的命令删除服务器项目或服务器库。
更多详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

2.14.6 导出服务器项目和服务器库

简介

安装项目服务器并通过高级工具进行组态和启动后，可在 TIA Portal 中对服务器项目和服务

器库进行管理。

要进行导出，可使用工具“TIA Portal Project Server V<x.y> - Administration”。
导出时需遵循以下规则：

• 服务器项目或服务器库导出时包含所有内容。

• 导出时包含本地会话的详细信息。

• 本地会话的数据不导出。

• 多可同时执行 5 个导出操作。
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另请参见“AUTOHOTSPOT”

导出服务器项目/服务器库

要导出服务器项目或服务器库，请按以下步骤操作。

1. 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All Programs 
> Siemens Automation)。

2. 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y>- Administration”，打开 Administration Tool。
3. 在左侧，选择要导出的服务器项目或服务器库。

4. 在右侧，单击顶部的命令“导出”(Export)。
5. 在下一个对话框中，选择导出后的存储路径并单击“确定”(OK)。

结果

服务器项目或服务器库会导出到指定路径中的目标文件夹内。

2.14.7 导入服务器项目和服务器库

简介

安装项目服务器并通过高级工具进行组态和启动后，可在 TIA Portal 中对服务器项目和服务

器库进行管理。

要进行导入，可使用工具“TIA Portal Project Server V<x.y> - Administration”。
导入时需遵循以下规则：

• 服务器项目或服务器库导入时包含所有内容。

• 导入时包含本地会话的详细信息。

• 由于本地会话的数据不包含在导出中，因此不导入。

• 多可同时执行 5 个导入操作。

另请参见“AUTOHOTSPOT”
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导入服务器项目/服务器库

要导入服务器项目或服务器库，请按以下步骤操作。

1. 打开图形化工具，对项目服务器进行管理。

– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 
Programs > Siemens Automation)。

– 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y> - Administration”，打开 Administration 
Tool。

2. 在左侧，选择要将服务器项目或服务器库导入到的项目服务器。

3. 在右侧，单击顶部的命令“导入”(Import)。
4. 在下一个对话框中，选择导入的存储路径并单击“确定”(OK)。
5. 导入后，更新“Administration Tool”中的视图。

结果

服务器项目或服务器库已导入并显示在“Administration Tool”中。

2.14.8 升级服务器项目和服务器库 

简介

尝试使用较新版本的 TIA Portal 打开之前由旧版本 TIA Portal 创建的本地会话时，将收到一

条相关消息。

要在 新版本的 TIA Portal 中使用旧版本的服务器项目、服务器库和本地会话，必须先对这

些项目和库进行升级。

升级服务器项目和服务器库

要在 新版本的 TIA Portal 中使用旧版本的服务器项目和服务器库，请执行以下操作步骤：

1. 使用创建本地会话时的旧版本 TIA Portal 打开本地会话。

2. 需确保本地会话中的所有变更均已保存在相关的服务器项目或相关的服务器库中。

3. 将具有创建时版本的服务器项目或服务器库导出为一个单用户项目。

4. 使用新版本 TIA Portal 打开项目或库，并执行建议的升级。

5. 将升级后的项目作为新的服务器项目、或将当前库作为新服务器库添加到当前的项目服务器中。

6. 新建本地会话
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结果

升级后的服务器项目或更新后的库仍可使用 Multiuser Engineering 进行编辑。

2.15 使用本地会话

2.15.1 创建和管理本地会话

2.15.1.1 创建服务器项目的本地会话

简介

要使用 Multiuser Engineering ，需创建一个本地会话。

系统通常会将本地会话分配给特定的服务器项目或特定的服务器库。

使用服务器库本地会话的相关信息：

• “创建服务器库的本地会话 (页 84)”

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

已创建有一个可执行的服务器项目。

操作步骤

要创建一个本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。
“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开。 
系统将自动显示上一次操作的服务器项目。

2. 在“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框中，双击“创建本地会话”(Create local 
session)。
“创建本地会话”(Create local session) 对话框随即打开。
系统默认在该对话框中输入本地会话的作者，且无法编辑。

3. 选择待创建的本地会话类型。

– 如果需要同时在多个编辑器进行操作，则选择 Multiuser Engineering 。
– 如果仅在一个本地会话中进行操作，则选择 Exclusive Engineering 
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4. 如果需要，可更改本地会话的名称。

5. 要在创建本地会话后立即打开它，请选中“打开本地会话”(Open local session) 复选框。

6. 单击“创建”(Create) 以创建本地会话。

结果

本地会话已创建，并显示在所选服务器项目下的“管理服务器项目”(Manage server projects) 
对话框中。

参见

打开服务器项目的本地会话 (页 78)
保存服务器项目的本地会话 (页 81)
关闭服务器项目的本地会话 (页 82)
删除服务器项目的本地会话 (页 83)
显示所有本地会话 (页 76)
将本地会话导出为单用户项目 (页 89)
创建服务器库的本地会话 (页 84)

2.15.1.2 显示所有本地会话

简介

可在 TIA Portal 中显示与服务器项目或服务器库相关的所有本地会话。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

已创建一个可执行的服务器项目或服务器库。

至少创建了一个有效的本地会话。
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显示所有本地会话

要显示属于服务器项目或服务器库的所有本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。
“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开，显示该项目服务器所有可用的
服务器连接。
对于服务器库，通过“全局库”(Global libraries) 窗格打开“管理服务器库”(Manage server 
libraries) 对话框。

2. 选择要使用的服务器连接。
将列出与该服务器连接相关的所有服务器项目或服务器库。

3. 选择所需服务器项目或所需服务器库。

4. 展开条目可显示所有相关的本地会话。

5. 如果还要显示在其它计算机上创建的本地会话，请通过“选项 > 设置 > 多用户”(Options > 
Settings > Multiuser) 打开多用户设置。
激活“显示在其它系统上创建的本地会话”(Show local session created on other systems) 选项。
更新管理对话框中的视图。
在“计算机名称”(Computer name) 列中，可按照计算机名称进行排序。

结果

显示服务器项目或服务器库的所有可用本地会话。

要打开本地会话，请双击该本地会话，或在快捷菜单中选择“打开本地会话”(Open local 
session)。

参见

创建服务器项目的本地会话 (页 75)
打开服务器项目的本地会话 (页 78)
保存服务器项目的本地会话 (页 81)
关闭服务器项目的本地会话 (页 82)
删除服务器项目的本地会话 (页 83)
将本地会话导出为单用户项目 (页 89)
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2.15.1.3 打开服务器项目的本地会话

简介

可通过以下几种方式打开本地会话：

• 在 TIA Portal 中，通过“ 近使用的项目”(Recently used projects) 打开

• 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。

• 通过“创建本地会话”(Create local session) 创建本地会话时。

• TIA Portal 关闭后，使用 Windows 资源管理器项目打开。

打开分配给本地项目服务器的本地会话时，如果该本地项目服务器尚未启动，系统将显示一

条提示信息，询问是否启动本地项目服务器。单击“是”(Yes)，启动本地项目服务器并打开

所选的本地会话。

使用服务器库本地会话的相关信息：

• “打开和关闭服务器库的本地会话 (页 86)”

说明

打开本地会话的注意事项：

• 本地会话重命名或删除后，将无法再打开。

• 还可将本地会话作为参考项目打开。

打开本地会话时，如果符合上述条件，则将显示一条注意事项，指明该会话无法打开。此时，

系统将显示一条提示信息，询问是否将该本地会话导出为单用户项目。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

创建有一个可执行的服务器项目和一个有效的本地会话。

打开本地会话

要打开 近使用的本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 打开”(Project > Open)。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并列出 近使用的项目和会话。
第一列中的图标可用于区分单用户项目和多用户项目。

2. 选择所需的本地会话，并单击“打开”(Open)。
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结果

所选的本地会话将打开。

通过相关的服务器项目打开本地会话

要通过相关的服务器项目打开本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。
“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开。

2. 在下拉列表中，选择所需的项目服务器。

3. 从列表中选择所需服务器项目和本地会话。

4. 如果还要显示在其它计算机上创建的本地会话，请通过“选项 > 设置 > 多用户”(Options > 
Settings > Multiuser) 打开多用户设置。
激活“显示在其它系统上创建的本地会话”(Show local session created on other systems) 选项。
更新管理对话框中的视图。在“计算机名称”(Computer name) 列中，可按照计算机名称进行
排序。

5. 双击本地会话，并在快捷菜单中选择“打开本地会话”(Open local session)。
6. 要在创建期间立即打开新的本地会话，请在“创建本地会话”(Create local session) 对话框中

激活“打开本地会话”(Open local session)。

结果

所有打开的对话框都将关闭，且所选的本地会话打开。

通过 Windows 资源管理器打开本地会话

要通过 Windows 资源管理器打开本地会话，请按以下步骤操作：

1. 如果 TIA Portal 关闭，则可通过 Windows 资源管理器导航至本地会话的存储目录。

2. 选择文件扩展名为“*.als <版本>”的指定本地会话，然后双击打开。

结果

TIA Portal 启动并打开所选的本地会话。

说明

与单用户项目中的相同，也可通过命令“项目 > 关闭”(Project > Close) 关闭本地会话。
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从不同存储位置打开本地会话

要同时打开一个已移动到其它存储位置的本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 打开”(Project > Open)。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并列出 近使用的项目和会话。

2. 选择所需的本地会话，并单击“打开”(Open)。
系统将提示，正尝试从不同存储位置打开本地会话

3. 如果要执行此操作，请单击“确定”(OK) 确认该询问。

结果

所选的本地会话从新的存储位置打开。

有关新存储位置的信息将保存在相关服务器中。

在未连接服务器时，打开本地会话

相关服务器当前不可用时，也可打开本地会话。此时，用户打开本地会话时，将接收到一条

消息，通知可在本地会话中继续离线操作，但具有以下限制条件：

• 在本地会话中，无法看到其他操作员所做的更改。也不会显示黄色或红色标志以及旧的

对象。

• 在服务器连接恢复之前，无法检入对服务器项目的更改。

如果单击“确定”(OK) 确认该消息，则即使没有服务器连接，也可在本地会话中继续操作。

参见

创建服务器项目的本地会话 (页 75)
保存服务器项目的本地会话 (页 81)
关闭服务器项目的本地会话 (页 82)
删除服务器项目的本地会话 (页 83)
显示所有本地会话 (页 76)
将本地会话导出为单用户项目 (页 89)
打开和关闭服务器库的本地会话 (页 86)

使用多用户工程组态

2.15 使用本地会话

使用 Team Engineering
80 编程和操作手册, 11/2022



2.15.1.4 保存服务器项目的本地会话

简介

可通过几种不同方式保存本地会话：

• 当使用 Multiuser Engineering  时，保存为“本地会话”，文件扩展名为“*.als”。
• 导出为“单用户项目”，文件扩展名为“*.ap”。
将本地会话导出并保存为单用户项目时，可继续编辑该项目但不再有多用户功能。

在本地会话中操作时，可正常保存为本地会话，继续在 Multiuser Engineering  系统中运行。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

创建有一个可执行的服务器项目和一个有效的本地会话。

操作步骤

要保存本地会话，请按以下步骤操作：

1.  打开本地会话：

2. 进行相应更改。

3. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 保存”(Project > Save)。

结果

本地会话保存在相应的项目服务器上且文件扩展名为“*.als”。

参见

创建服务器项目的本地会话 (页 75)
打开服务器项目的本地会话 (页 78)
关闭服务器项目的本地会话 (页 82)
删除服务器项目的本地会话 (页 83)
显示所有本地会话 (页 76)
将本地会话导出为单用户项目 (页 89)
创建服务器库的本地会话 (页 84)
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2.15.1.5 关闭服务器项目的本地会话

简介

与单用户项目中的相同，也可通过命令“项目 > 关闭”(Project > Close) 关闭本地会话。

使用服务器库本地会话的相关信息：

• “打开和关闭服务器库的本地会话 (页 86)”

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

创建有一个可执行的服务器项目，同时打开了一个有效的本地会话。

操作步骤

要关闭本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 关闭”(Project > Close)。
2. 如果要保存所做更改，请在下一条提示中单击“是”(Yes) 进行确认。

结果

本地会话关闭。

参见

创建服务器项目的本地会话 (页 75)
打开服务器项目的本地会话 (页 78)
保存服务器项目的本地会话 (页 81)
显示所有本地会话 (页 76)
将本地会话导出为单用户项目 (页 89)
打开和关闭服务器库的本地会话 (页 86)
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2.15.1.6 删除服务器项目的本地会话

简介

为了避免服务器项目中存在不一致，不能按照常规方式（使用命令“项目 > 删除项

目...”(Project > Delete project...)）删除本地会话。

只能在项目服务器中，根据相关的服务器项目删除本地会话。

使用服务器库本地会话的相关信息：

• “删除服务器库的本地会话 (页 88)”

说明

如果通过 Windows 资源管理器手动从存储目录删除了本地会话，则该本地会话仍将显示在

“本地对话”(Local sessions) 对话框中，但无法打开。 
此时，应按照以下操作步骤重新在多用户环境中显式删除该本地会话。

也可通过服务器管理中的高级工具删除多用户服务器中存在的本地会话。

更多信息：“使用 TIA 项目服务器 > 组态和管理项目服务器 > 使用命令行工具 > 用于管理项

目服务器的命令”(Working with the TIA project server > Configuring and managing project 
server > Using command line tools > Commands for managing the project server)

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

创建了一个可执行的多用户服务器项目和一个有效的本地会话。

待删除的本地会话不能打开。

操作步骤

要在 TIA Portal 中删除本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。
“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开，并显示所选服务器的可用会话
列表。

2. 选择所需的服务器。

3. 在列表中选择所需的服务器项目，然后单击待删除的相关本地会话。
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4. 在快捷菜单中，选择“删除”(Delete) 命令。

说明

如果本地会话打开，则无法删除，删除命令为未激活状态。

此时，请先关闭该本地会话，然后再次单击“删除”(Delete) 按钮。

5. 在下一条删除询问对话框中，单击“是”(Yes) 进行确认。

结果

将删除选定的本地会话，同时从现有的本地会话列表中删除。

参见

创建服务器项目的本地会话 (页 75)
打开服务器项目的本地会话 (页 78)
保存服务器项目的本地会话 (页 81)
关闭服务器项目的本地会话 (页 82)
显示所有本地会话 (页 76)
将本地会话导出为单用户项目 (页 89)
删除服务器库的本地会话 (页 88)

2.15.1.7 创建服务器库的本地会话

简介

对于全局服务器库的本地会话，其使用方式与服务器项目的本地会话相似。

系统通常将本地会话分配给特定的服务器库。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

已创建服务器库。
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操作步骤

要创建一个本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中打开“库”(Libraries) 任务卡。

2. 在“全局库”(Global libraries) 窗格的工具栏中，单击“管理服务器全局库”(Manage server 
global libraries) 图标：

“管理服务器全局库”(Manage server global libraries) 对话框随即打开。
显示上次使用的服务器库。

3. 在“全局库”(Global libraries) 列中，双击包含条目“创建新的本地会话”(Create new local 
session) 的字段。
或者在服务器库的快捷菜单中选择“创建新的本地会话”(Create new local session) 条目。
“创建本地会话”(Create local session) 对话框随即打开。
系统已预设以下规范，不可进行处理：

– 作者：应用创建该本地会话的用户名。

– 本地会话的类型：这些设置取决于服务器库设置。

贡献者会

话

通过该本地会话，可在服务器上使用全局库，并可添加更改。

每个服务器库 多支持 63 个贡献者会话。

消费者会

话

通过该本地会话，可在项目中使用全局库，但不可在服务器上添加更改。

4. 在“路径”(Path) 字段中选择本地会话的存储位置。

5. 如果需要，可更改本地会话的名称。

6. 要在创建本地会话后立即打开它，请选中“打开本地会话”(Open local session) 复选框。

7. 单击“创建”(Create) 以创建本地会话。

结果

本地会话已创建，并显示在所选服务器库下的“管理服务器库”(Manage server libraries) 对
话框中。

参见

打开和关闭服务器库的本地会话 (页 86)
删除服务器库的本地会话 (页 88)
将全局库作为服务器库进行管理 (页 70)
创建服务器项目的本地会话 (页 75)
打开服务器项目的本地会话 (页 78)
保存服务器项目的本地会话 (页 81)
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关闭服务器项目的本地会话 (页 82)
删除服务器项目的本地会话 (页 83)

2.15.1.8 打开和关闭服务器库的本地会话

简介

可通过以下几种方式打开和关闭本地会话：

• 通过“管理服务器库”(Manage server libraries) 对话框

• 在“库”(Libraries) 任务卡的“全局库”(Global libraries) 窗格

说明

重命名或移除本地会话

本地会话重命名或删除后，将无法再打开。

打开本地会话时，用户将收到一条通知，说明本地会话无法打开。

随后用户可决定是否要将此本地会话作为单用户项目导出。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

已创建服务器库。

已为服务器库创建一个或多个本地会话。

打开本地会话

可通过以下几种方式打开本地会话。

“管理服务器库”对话框

1. 在 TIA Portal 中打开“库”(Libraries) 任务卡。

2. 在“全局库”(Global libraries) 窗格的工具栏中，单击“管理服务器全局库”(Manage server 
global libraries) 图标：

“管理服务器全局库”(Manage server global libraries) 对话框随即打开。
显示上次使用的服务器库。

3. 如果项目服务器尚未启动，则打开期间系统将弹出一条消息，询问用户是否要启动本地项目
服务器。
单击“是”(Yes) 启动本地项目服务器。

4. 如果需要，可在下拉列表中选择其它服务器连接。
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5. 在服务器库列表中展开需要的库。
将显示关联的本地会话。

6. 如果还要显示在其它计算机上创建的本地会话，请通过“选项 > 设置 > 多用户”(Options > 
Settings > Multiuser) 打开多用户设置。
激活“显示在其它系统上创建的本地会话”(Show local session created on other systems) 选项。
更新管理对话框中的视图。在“计算机名称”(Computer name) 列中，可按照计算机名称进行
排序。

7. 双击本地会话，并在快捷菜单中选择“打开本地会话”(Open local session)。

“创建本地会话”对话框

如果在创建本地会话时激活“打开本地会话”(Open local session) 选项，关闭对话框后，会

话将打开。

“全局库”窗格

之前打开过一次的本地会话会显示在“库”(Libraries) 任务卡上“全局库”(Global libraries) 窗
格的库列表中。

如果打开 TIA Portal，这些库会话尚未打开供用户编辑。

单击库列表中的本地会话后，会话会立即打开。如果项目服务器尚未启动，则系统将弹出一

条消息，询问用户是否要启动本地项目服务器。

要从库列表中删除本地库会话，请关闭该本地会话。

关闭本地会话

通过“库”(Libraries) 任务卡上的“全局库”(Global libraries) 窗格关闭本地库会话。

• 在“全局库”(Global libraries) 窗格的工具栏中单击“关闭全局库”(Close global libraries) 
图标。

• 在库列表中，在本地会话的快捷菜单中选择“关闭库”(Close library) 命令。

如果对全局库进行了更改，则可选择是否保存这些更改。

参见

创建服务器库的本地会话 (页 84)
删除服务器库的本地会话 (页 88)
打开服务器项目的本地会话 (页 78)
关闭服务器项目的本地会话 (页 82)
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2.15.1.9 删除服务器库的本地会话

简介

为避免出现不一致的情况，不可通过“全局库”(Global libraries) 窗格中库列表的快捷菜单删

除本地库会话。

始终可在项目服务器中根据相关的服务器库删除本地会话。

也可通过服务器管理中的高级工具删除多用户服务器中存在的本地会话。

更多信息：“使用 TIA 项目服务器 > 组态和管理项目服务器 > 使用命令行工具 > 用于管理项

目服务器的命令”(Working with the TIA project server > Configuring and managing project 
server > Using command line tools > Commands for managing the project server)

说明

请勿在 Windows 资源管理器中删除

如果通过 Windows 资源管理器手动从存储目录删除了本地会话，则该本地会话仍将显示在

“本地对话”(Local sessions) 对话框中，但无法打开。 
按照下述操作步骤在多用户环境中显式删除该本地会话。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

已创建服务器库。

待删除的本地会话不能打开。

操作步骤

要删除本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中打开“库”(Libraries) 任务卡。

2. 在“全局库”(Global libraries) 窗格的工具栏中，单击“管理服务器全局库”(Manage server 
global libraries) 图标：

“管理服务器全局库”(Manage server global libraries) 对话框随即打开。
显示上次使用的服务器库。

3. 如果需要，可在下拉列表中选择其它服务器连接。

4. 在服务器库列表中展开需要的库。
将显示关联的本地会话。
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5. 在本地会话的快捷菜单中选择“删除”(Delete)。
本地会话打开时，删除命令处于未激活状态。关闭本地会话并重试。

6. 在下一条删除询问对话框中，单击“是”(Yes) 进行确认。

结果

本地会话已删除，并从现有的本地会话列表中移除。

参见

创建服务器库的本地会话 (页 84)
打开和关闭服务器库的本地会话 (页 86)
删除服务器项目的本地会话 (页 83)

2.15.1.10 将本地会话导出为单用户项目

简介

使用项目服务器时，可将本地会话导出为单用户项目。

本地会话当前尚未打开时，由于项目服务器不可用，可通过该功能快速导出。

但该操作可能会导致本地会话无效，无法再打开。

以下原因可导致本地会话无效：

• 本地会话存在重命名。

• 本队会话已移动到其它存储位置。

• 相关服务器的设置已更改，服务器因此不再可用。

如果本地会话在打开时检测到无效，则将显示一条信息，询问是否将该会话导出为一个单用

户项目。

即，可将本地会话中的操作结果保存为一个单用户项目并继续使用。

通过复制操作，可将所导出本地会话中的更改再次应用到服务器项目中或服务器库中。

还可以使用 Project Server Power Tools 导出本地会话。

更多信息：“使用 TIA 项目服务器 > 组态和管理项目服务器 > 使用命令行工具 > 
AUTOHOTSPOT”
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将本地会话导出为单用户项目

要将本地会话导出为单用户项目或单用户库，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。
“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开，显示该项目服务器所有可用的
服务器连接。
要导出服务器库的本地会话，请使用“全局库”(Global libraries) 窗格打开“管理服务器
库”(Manage server libraries) 对话框。

2. 选择要使用的服务器连接。
将列出与该服务器连接相关的所有服务器项目或服务器库。

3. 展开所需服务器项目或所需服务器库，以显示所有相关的本地会话。

4. 选择该本地会话，并在快捷菜单中单击“导出为单用户”(Export as single-user)。
“导出单用户项目”(Export single-user project) 对话框随即打开。
本地会话的名称和导出文件的名称为系统预设，无法编辑。

5. 输入指定的导出路径，或导航到指定的存储路径，并单击“导出”(Export)。
如果目标目录非空，则输出相应的消息。选择一个新的空目标目录，然后再次单击“导
出”(Export)。

结果

本地会话将导出为单用户项目或单用户库，并存储在设定的存储路径中。

将收到一条显示导出已成功完成的消息。

如果单击“确定”(OK)，则导出对话框关闭，并再次显示管理对话框。

参见

创建服务器项目的本地会话 (页 75)
打开服务器项目的本地会话 (页 78)
保存服务器项目的本地会话 (页 81)
关闭服务器项目的本地会话 (页 82)
删除服务器项目的本地会话 (页 83)
显示所有本地会话 (页 76)

2.15.1.11 归档服务器项目的本地会话

简介

当前产品版本的本地会话可归档为压缩/非压缩单用户项目。
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归档与是否已将本地会话中的更改传送到服务器项目中无关。

归档一个开放式本地会话时，将使用 近保存状态的本地会话进行归档。

本地会话归档为单用户项目时，文件扩展名为“.zap[TIA Portal 的版本号]”。
归档本地会话具有以下优势：

• 可每天将本地会话备份为 TIA Portal 中的一个单用户项目。

• 可使用单用户项目进行测试和调试。

• 单用户项目可用作其它项目的参考项目。

说明

归档本地会话

本地会话在归档时将保存为一个单用户项目，因此无法再用作一个本地会话。

归档本地会话

要将本地会话归档为一个单用户项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“归档...”(Archive...) 命令。
“归档”(Archive) 对话框随即打开。

2. 在“源路径”(Source path) 字段中，系统默认显示扩展名为“.als17”的开放式本地会话。
此外，也可使用选择框选择不同的本地会话进行归档。

3. 要创建一个压缩的归档文件，可选择“归档为压缩文件”(Archive as compressed file) 选项。

4. 如果不希望归档搜索索引和 HMI 编译结果，则可选择选项“丢弃可恢复的数据”(Discard 
restorable data)。
必要时，可恢复已丢弃的数据。 

5. 要自动添加日期和时间信息，可选择“在目标名称中添加日期和时间”(Add date and time to 
the target name)。

6. 在“目标路径”(Target path) 字段中，选择归档文件的保存目录或该项目的新目录。
在“选项 > 常规 > 归档设置 >项目归档的存储位置”(Options > General > Archive settings > 
Storage location for project archives) 中，可设置默认目录。

7. 单击“归档”(Archive)。

结果

本地会话已归档为一个单用户项目。

系统为该本地会话创建了一个文件扩展名为“.zap17”的归档文件。

该归档文件中包含完整的项目目录。为了节省空间，可另外对压缩归档的各个文件进行缩减，

仅包含基本组件。
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如果项目未压缩，则只在指定的存储位置处创建一个原始项目的目录副本。

2.15.2 在本地会话中编辑对象

2.15.2.1 有关使用本地会话的简介

简介

在 Multiuser Engineering  系统中，多名用户要在一个多用户项目中同时使用  ，则每个编辑

器都需创建各自的本地会话。

相应编者可在一个或多个本地会话中进行更改，并将这些更改检入到服务器项目或服务器库

中进行发布。

检入后，所有编者都可对该本地会话中的更改进行再次编辑。这些更改可在后续的本地会话

中重用和修改。

有关使用本地项目的详细说明，请参见以下章节。

使用本地会话的操作步骤

在本地会话中已分配的工程组态任务中，要操作为多用户模式，请执行以下步骤：

• 安装有 TIA Portal 和项目服务器。

• 或者，也可使用系统默认安装的本地项目服务器。

• 已创建一个可使用 Multiuser Engineering 的可执行项目。

• 已将准备好的项目加载到项目服务器中，并创建了一个服务器项目。

• 已在多用户工程组态中创建服务器库，以使用全局库。

• 在本地会话中，已经与其他编者协调任务和组态限值。

• 已为每个工程组态任务创建了一个本地会话。

使用本地会话的规定

以下规则适用于本地会话操作：

• 本地会话通常会分配给指定的项目服务器和指定的服务器项目或指定的服务器库。

• 在每个本地会话中，不同编者的任务不同，而这些编者通常会分配给一个多用户服务器

项目。
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• 保存本地会话时，会为该会话使用文件扩展名“*.als”。
不允许在 Windows 资源管理器中对该文件进行重命名。

• 本地会话打开时，不能对相关的服务器连接和相关的服务器项目进行重命名、移动或删除。

• 删除相关的项目服务器或相关的服务器项目或服务器库后，本地会话将无法再打开和编辑。

• 在 TIA Portal V15 及以上版本中，即使未连接服务器，也可打开本地会话。

确认相应的消息后，即便没有服务器连接，也可继续离线操作。

• 还可将本地会话作为参考项目打开。

• 本地会话可导出为单用户项目并进行后续编辑，但不再支持多用户功能。

• 本地会话无法进行归档或检索。

再次将本地会话编辑为单用户项目时，才能执行这些操作。

• 在本地会话中，不支持外部工具。

在本地会话中，使用外部工具进行的更改将在检入和刷新时丢失。

仅当在服务器项目视图中进行操作时，才能对文件结构进行永久更改。

只能在服务器项目视图中使用对服务器项目的文件结构进行更改的外部工具。

• 不能在本地会话中更改用户自定义文档和自定义文件。

检入和刷新本地会话时，对现有用户自定义文档的更改将丢失。

仅当在服务器项目视图中进行操作时，才能对文件结构进行永久更改。

例如，要将文件添加到用户自定义文档，请在服务器项目视图中进行操作。

说明

在本地会话中重命名对象

对象只能在服务器项目视图中进行重命名。因为，只有这样，才不会导致服务器项目不一致。

对象在本地会话中进行重命名时，需确保受重命名影响的所有对象及其用位置均进行了标记

并检入服务器项目中。否则，将因部分重命名而导致编译错误和服务器项目不一致。

在检查重命名对象的使用位置前，标记时应务必小心避免标记过期的旧对象，从而防止产生

冲突（红色标志）。否则，在检入时将覆盖其他用户的相关设置。

编辑本地会话中的库对象

项目库中的库对象只能在服务器项目视图中编辑。因为，只有这样，才不会导致服务器项目

不一致。

创建类型实例对象的新版本时，如果在本地会话中库对象的版本发生变更，则需确保所有相

关对象均标记为版次变更并检入服务器项目中。

否则，将因创建新版本而导致编译错误和服务器项目不一致。
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参见

显示已标记对象的使用信息 (页 102)
取消对象标记 (页 101)
检入对象 (页 106)
检入过程中可能存在的冲突 (页 109)
检入过程中可能显示的错误消息 (页 112)
在本地会话中离线操作 (页 94)
选择对象的规则 (页 96)
自动或手动标记对象进行编辑 (页 98)
自动选择过程中可能方式的冲突 (页 100)
刷新本地会话 (页 103)
刷新后恢复本地会话 (页 105)
在本地会话中删除对象 (页 114)

2.15.2.2 在本地会话中离线操作

简介

打开一个本地会话时，系统将自动建立与相关项目服务器的连接。

而在 TIA Portal V15 及以上版本中，即便未连接服务器，也可在本地会话中进行“离线”操

作。在 V14 之前，在 Multiuser Engineering  环境中，只能使用本地会话中的活动服务器连

接。

如果打开本地会话时无法与服务器建立连接，则将弹出一个对话框并显示相应的错误消息。

首先，系统将询问用户是否将该本地会话导出为一个单用户项目。如果单击“确定”(OK) 确
认该选项，则随即弹出一个对话框，通知用户无法与服务器建立连接。

如果单击“确定”(OK) 确认该对话框，则即使没有服务器连接，也可在本地会话中继续操作，

但具有以下限制条件：

• 在本地会话中，其他用户的选择不可见；也不会显示黄色或红色标志，以及旧对象。

• 再次连接服务器后，才能将在本地离线会话中进行的更改检入到服务器项目或服务器库中。
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说明

打开本地会话的注意事项：

• 本地会话重命名或删除后，将无法再打开。

• 还可将本地会话作为参考项目打开。

打开本地会话时，如果符合上述条件，则将显示一条注意事项，指明该会话无法打开。此时，

系统将显示一条提示信息，询问是否将该本地会话导出为单用户项目。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

已创建一个可执行的服务器项目或服务器库。

至少创建了一个有效的本地会话。

打开本地会话并进行离线工作

要打开本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 打开”(Project > Open)。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并列出 近使用的项目和会话。
第一列中的图标可用于区分单用户项目和多用户项目。

2. 选择所需的本地会话，并单击“打开”(Open)。
对于服务器库，通过“全局库”(Global libraries) 窗格打开“管理服务器库”(Manage server 
libraries) 对话框，并在快捷菜单中选择“打开本地会话”(Open local session)。

3. 如果无法与相关的项目服务器建立服务器连接，则将接收到相应的消息。
系统将询问用户是否将该本地会话导出为一个单用户项目。 

4. 单击“确定”(OK)。
5. 第二个对话框随即打开，通知用户无法与服务器建立连接。

如果单击“确定”(OK) 确认该对话框，则即使没有服务器连接，也可在本地会话中继续操作，
但具有上述限制条件。

结果

所选择的本地会话将离线打开。

其他用户的选择不可见。

直到再次连接服务器时，才能检入做出的更改。
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参见

有关使用本地会话的简介 (页 92)

2.15.2.3 选择对象的规则

简介

如果要在 Multiuser Engineering 中同时编辑对象，则必需在本地会话中选中这些待编辑的

对象。

可通过以下两种等效方式选择对象：

• 在 TIA Portal V15 及以上版本中，使用“自动选择”功能，自动选择所有已认证可编辑的

对象。

即，系统自动选择本地会话中由用户创建、编辑和删除的所有“可选择”对象。

• 此外，也可在本地会话中手动选择对象。

– 使用快捷菜单命令“标记为检入对象”(Mark objects for check-in)。
– 单击项目树和 TIA Portal 各编辑器中显示的灰色标志。 
手动选择对象时，也可使用快捷菜单进行多选。

要进行标记，要求选中的对象中至少包含一个可标记的对象。如果选择的多个对象中不

包含可标记的对象，则快捷菜单命令无法激活。

部分编辑步骤（如，更改 HW 配置）只能在服务器项目视图中执行。

标记对象的规则

以下标记规则适用：

• 仅 Multiuser Engineering 系统，才会在项目树和各编辑器中显示标记和标记列。

• 在项目树和编辑器中，可标记的对象标记为一个灰色标志。

• 只能对可通过 Multiuser Engineering 编辑的对象进行标记。

• 如果对象前面没有灰色标志，则无法标记，并且不应在本地会话中进行编辑，因为这些

更改无法检入服务器项目。

这类无法标记的对象应在服务器项目视图中进行编辑。

• 一些上一级目录无法标记，但是文件夹中的单个对象却可以标记。

示例：“PLC 变量表”：该 PLC 变量表本身无法标记，但打开的变量表中的各个变量却可

以标记。

• 编辑可选择的对象时，系统将自动进行选择。

使用多用户工程组态

2.15 使用本地会话

使用 Team Engineering
96 编程和操作手册, 11/2022



• 单击灰色标志或使用快捷菜单，可手动选择这些变量。

对象标记后，该标志的颜色将改变。

• 通过标志的颜色，可了解该标记的更多信息：

图标 含义

可标记为检入的对象。

在本地会话中标记的对象。

在同一个多用户服务器项目或同一个服务器库的不同本地会话中标记的对

象。

冲突：该对象同时在多个会话中标记。

自动选择对象时的特别注意事项

自动选择时，需注意以下特殊注意事项：

在 TIA Portal 的不同编辑器中进行操作且进行了更改，系统将同时自动选择下一级或上一级

文件夹中受影响的对象。以下示例中列出了部分操作。

• 在打开编辑器和操作项目树时，可在 Multiuser Engineering 中执行对象自动选择功能。

– 如果对象在项目树中进行重命名，则系统将自动选择重命名后的新对象。

– 在项目树中，如果对象移动到同一个设备的不同文件夹中，则系统将自动选择移动后

的对象。

– 但如果将一个无法选择的文件夹（如，PLC 变量表）移动到项目树的其它位置，则系

统不会选择下一层级的对象。 
• 在项目库中进行操作时，系统将自动选择所有新创建的对象。但如果将整个库文件夹移

动到项目树中的其它位置，则系统不会自动选择该文件夹中包含的类型。

• 在操作项目文本时，系统将自动选择项目文本所属的可选对象。 
– 示例：如果块注释发生更改，则系统自动选择相关块，在下一次检入时，将更改应用

到服务器项目中。 
• 在操作 PLC 消息文本列表时，系统将自动选择文本的所有变更。

– 如果在文本列表中创建一个新条目，则系统自动选择相关的文本列表。 
– 如果在文本列表中编辑一个现有文本，则系统将自动选择相关的文本列表。

• 在编辑 PLC 监控和报警时，系统将自动选择所有更改。

– 如果添加新条目或更改现有条目，则系统自动选择更改后的条目及其相关块。

• 编辑 HMI 文本和图形列表时，则系统将自动选择所有更改。但仅显示上一级编辑器中的

选择。
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• 在编辑 HMI 变量时，只能选择上一级变量。 
– 如果下一级变量发生更改，则系统自动选择相关联的上一级变量。

– 如果报警编辑器中发生更改，则系统自动选择与这些变量相关的报警，但不会选择变

量。

• 在编辑 HMI 画面和 HMI 脚本时，需注意有关自动选择的特殊注意事项。这是因为，并非

此处执行的所有操作都可引发对象自动选择。

– 如果脚本编辑器中发生更改，仅当执行支持“撤销”功能的操作时才能执行自动选择。

– 如果画面的各元素发生更改，则系统将自动选择相关画面。

– 如果画面属性的全局过滤器组态发生更改，则系统不会自动选择这些组态。这是因为，

该组态不属于画面。

• 在编辑跟踪和逻辑分析器功能时，以下操作不会自动选择：

– 从编程文件夹中删除示例 OB (OB30)。
– 更改 OB 30 的循环时间。

参见

有关使用本地会话的简介 (页 92)

2.15.2.4 自动或手动标记对象进行编辑

简介

如果要在 Multiuser Engineering 中同时编辑对象，则必需在本地会话中标记这些待编辑的

对象。

可通过以下两种等效方式选择对象：

• 使用“自动标记”功能，将自动标记本地会话中需编辑的对象。 
在 TIA Portal 编辑器的本地会话中，打开、复制、添加或删除一个对象后，则系统将该对

象自动标记为待检入。

这同样适用于在进行用户编辑时系统在下一层级创建的对象（如，系统块等）。

• 也可手动选择对象：

– 使用快捷菜单命令“标记为检入对象”(Mark objects for check-in)。
– 单击项目树和 TIA Portal 各编辑器中显示的灰色标志。
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说明

更改无法标记的对象

在本地会话中，无法标记的对象（这些对象没有灰色标志）可更改，但无法应用到服务器项

目中。

由于服务器项目中的数据将重新覆盖这些对象，因此这些更改将在更新本地会话后将丢失。

对一个无法标记的对象进行编辑时，在打开的编辑器中将显示一个文本框。在该文本栏，将

显示后续的操作步骤。

自动选择对象的操作步骤

要在本地会话中自动标记对象，请按以下步骤操作：

1. 打开所需的本地会话：

2. 在编辑器中编辑所需的对象，如打开、复制、添加或删除。

结果

在编辑和删除过程中自动标记对象，并在本地会话中设置相应的蓝色或红色标志。

如果显示蓝色标志，则表示该对象可在本地会话中编辑。

如果显示红色标志，则表示存在冲突，需要与其他编者进行协调解决这一冲突。

如果在复制或添加对象时发生自动标记冲突，则将显示一条错误消息。后续操作步骤受选择

所所需方式对话框的影响。

手动选择对象的操作步骤

要在本地会话中标记对象，请按以下步骤操作：

1. 打开指定的本地会话并单击显示的灰色标志，将对象标记为检入。

2. 或者选择指定对象，并通过右键快捷菜单命令“标记为检入对象”(Mark object for check-in) 进
行标记。

3. 在本地会话中，将当前待编辑的所有对象进行标记。
可选择多个对象进行标记。
标记后，可以像往常一样对这些对象进行编辑和保存。
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说明

多重选择 
当在本地会话中选择的对象数量大于等于 50 个时，以下两个快捷菜单命令将同时激活。标

记对象的命令和取消标记的的命令。

结果

标记的对象将显示一个蓝色或红色标志。

如果显示蓝色标志，则表示该对象可在本地会话中编辑。

如果显示红色标志，则表示存在冲突，需要与其他编者进行协调解决这一冲突。

说明

冲突标记（红色标志）

冲突标记需编者间协商解决，指定该标记对象的编辑顺序。

要解决冲突，其中一位编者必须取消对象标记。

参见

有关使用本地会话的简介 (页 92)
取消对象标记 (页 101)
显示已标记对象的使用信息 (页 102)

2.15.2.5 自动选择过程中可能方式的冲突

简介

如果要在 Multiuser Engineering 中同时编辑对象，则必需在本地会话中选中这些待编辑的

对象。在本地会话中自动选择对象时，可能会发生以下冲突： 
• 自动选择的对象可能是“旧的”。

此时，在检入前必需更新该对象，从而系统可应用项目服务器中的更改。

• 自动选择的对象可能已由其他用户选择。

在这种情况下，自动选择时将显示一个红色标志，同时需要与其他编者协调解决冲突。
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说明

冲突标记（红色标志）

冲突标记需编者间协商解决，指定该标记对象的编辑顺序。

要解决冲突，其中一位编者必须取消对象标记。

在自动选择过程中显示冲突

如果发生自动选择冲突，则在巡视窗口的“信息”(Info) 选项卡将显示一条错误消息。

在该错误消息中，包括有关冲突发生的动作和用户处理冲突方式等信息。

后续操作步骤受选择所所需方式对话框的影响。

自动选择错误消息的示例：

由于一个自动选择的对象是“旧的”，“添加新网络”操作将导致自动选择冲突。

解决自动选择过程中的冲突

在检入前必需解决自动选择过程中可能发生的所有冲突，否则存在数据丢失风险。如果检入

“旧的”对象或“选择时有冲突”的对象时，则更改将丢失或被覆盖。请按以下步骤操作：

1. 在自动选择过程中，如果一个对象显示为“旧的”，则必需在检入前和对其进行进一步编辑
之前，在本地会话中对该对象进行更新。这样，系统可将这些更改应用到多用户服务器中。

2. 在自动选择过程中，如果选择一个带有红色标志的对象，则表示该对象正在其它本地会话中
由其他操作员编辑。
要解决该冲突，需要其中一位编者手动删除他们的选择。

参见

有关使用本地会话的简介 (页 92)

2.15.2.6 取消对象标记

简介

如果要在 Multiuser Engineering 中编辑对象，则必须在本地会话中自动或手动选择这些对

象。标记为检入的对象也可取消标记。
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仅当多名编者在各自的本地会话中将同一对象标记为检入并因而引发冲突（红色标志指示）

时，才需执行该操作。 

说明

冲突标记（红色标志）

冲突标记需编者间协商解决，指定该标记对象的编辑顺序。

要解决冲突，其中一位编者必须取消对象标记。

操作步骤

要在本地会话中取消对象的标记，请按以下步骤操作：

1. 打开本地会话并单击显示的蓝色或红色标志，取消对象的标记。

2. 或者选择指定对象，并通过右键快捷菜单命令“取消标记”(Unmark) 删除标记。

结果

对象将不再有标记，且标记为冲突的对象将显示如下：

之前的图标 操作 之后的图标

取消标记

取消标记

参见

有关使用本地会话的简介 (页 92)
自动或手动标记对象进行编辑 (页 98)
显示已标记对象的使用信息 (页 102)

2.15.2.7 显示已标记对象的使用信息

简介

对于 Multiuser Engineering 中可同时编辑的对象，每位编者必须在本地会话中对待编辑的

对象进行标记。 

使用多用户工程组态

2.15 使用本地会话

使用 Team Engineering
102 编程和操作手册, 11/2022



为了因避免多次标记对象而导致标记冲突，系统将显示所标记对象的以下信息：

• 用户：指示标记该对象的编者

• 计算机：指示标记对象所在的计算机。

• 存储位置：指示标记该对象的位置：在本地会话中，或在服务器项目视图中。

通过这些信息，可确定这些已标记对象以及其他用户标记为冲突对象的后续操作。

显示使用信息

要显示标记对象的使用信息，请按以下步骤操作：

1. 在本地会话或服务器项目视图中，选择一个带有黄色或红色标记的对象。

2. 在快捷菜单中，调用“使用信息”(Usage info) 命令。

结果

“使用信息”(Usage info) 对话框随即打开，并显示标记对象的上述信息。

说明

冲突标记（红色标志）

冲突标记需编者间协商解决，指定该标记对象的编辑顺序。

要解决冲突，其中一位编者必须取消对象标记。

参见

用户界面中的多用户图标 (页 40)
有关使用本地会话的简介 (页 92)
自动或手动标记对象进行编辑 (页 98)
取消对象标记 (页 101)

2.15.2.8 刷新本地会话

简介

如果要同时在 Multiuser Engineering 中编辑对象，则必须在本地会话自动或手动选择这些

对象。

如果服务器项目或服务器库中的对象比本地会话中的更新，则这些对象将标记为“旧版本”。
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单击多用户工具栏中的“刷新本地会话”(Refresh local session) 图标，可刷新本地会话中的

这些对象。

其他用户可能已在服务器项目或服务器库中创建了新对象或删除了对象，而这些对象尚未显

示在本地会话中。

刷新后，新创建的对象将显示在本地会话中。

在刷新过程中，本地会话中“旧版本”对象的内容覆盖为服务器对象或服务器库的更新内容。

说明

刷新本地会话

• 即使本地会话中没有待刷新的对象，单击刷新本地会话的按钮时也将打开“刷新”(Refresh) 视
图。
单击“开始刷新”(Start refresh) 按钮，刷新该本地会话。

• 在刷新过程时，本地会话中对未标记对象的所有更改都将覆盖为服务器项目或服务器库的内容。
标记的对象保持不变。

• 如果需要，可以单击“恢复”(Restore) 按钮撤销刷新本地会话。
本地会话随后将恢复为刷新前的内容。

刷新过程

要刷新本地会话中的对象，请按以下步骤操作：

1. 打开包含待刷新对象的本地会话。 
2. 单击多用户工具栏中的“刷新本地会话”(Refresh local session) 按钮。

多用户编辑器随即在刷新视图中打开，显示本地会话中标记的所有对象。

– 在刷新过程中，这些标记的对象不会覆盖。

– 而未标记的对象将覆盖为服务器项目或服务器库中的内容。

3. 单击“开始刷新”(Start refresh) 按钮，开始刷新。
用户可查看 新刷新进度。
发生错误时，将显示一条错误消息。

4. 系统将显示一条消息，指示刷新成功完成。
单击“确定”(OK)。

结果

本地会话中的所有未标记的对象均已刷新。
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本地会话中标记的对象与服务器版本不同步。

说明

刷新后的在线/离线差异

将对象下载到设备上之后，所加载对象的在线信息将存储在 TIA Portal 的本地会话中。

这样，可以对在线和离线两个版本进行比较。

但是，由于该在线信息未检入服务器，因此刷新后该信息在本地会话中将不再可用。

如果您在刷新后在线使用设备，则 TIA Portal 将由于信息丢失而无法执行比较。虽然对象的

内容相同，但也一同显示对象和在线/离线差异。

要更正该问题，可以在本地会话刷新后，将新内容完整下载到设备中。

参见

有关使用本地会话的简介 (页 92)

2.15.2.9 刷新后恢复本地会话

简介

对于在服务器项目或服务器库中具有更新版本的未标记对象，可以在本地会话中进行更新。

在刷新过程中，本地会话中未标记对象的内容覆盖为服务器对象或服务器库的更新内容。

如果需要，可以撤销刷新本地会话：

要执行该操作，请在刷新后单击多用户编辑器中的“恢复”(Restore) 按钮。本地会话随后将

恢复为刷新前的内容。

说明

“恢复”(Restore) 按钮 
“恢复”(Restore) 按钮只有在本地会话内容可恢复为上一个版本并且执行了刷新后，才处于激

活状态。

如果因未执行刷新等原因导致无法恢复本地会话，则“恢复”(Restore) 按钮处于非激活状态。

关闭和打开编辑器不会影响“恢复”(Restore) 按钮。可撤销的刷新可用时，即使关闭编辑器

再重新打开，该按钮也仍处于激活状态。
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恢复本地会话的步骤

要在刷新后恢复本地会话，请按以下步骤操作： 
1. 如果您在为本地会话执行刷新的同时关闭了该会话，请打开该本地会话。

如果刷新视图仍处于打开状态，则从第 3 步开始执行。

2. 单击多用户工具栏中的“刷新本地会话”(Refresh local session) 按钮，在刷新视图中打开多用
户编辑器。

3. 单击“恢复”(Restore) 按钮，恢复上一次刷新前的本地会话版本。

4. 在下一个对话框中，单击“是”(Yes) 回答提示。

5. 发生错误时，将显示一条错误消息，必须进行确认。

6. 在恢复成功完成后，用户会收到通知。单击“确定”(OK)。

结果

您的本地会话已成功恢复为上一次刷新前的版本。

参见

有关使用本地会话的简介 (页 92)

2.15.2.10 检入对象

简介

在本地会话中对标记的对象进行编辑后，可将所做的更改检入服务器项目或服务器库中。

以下规则适用于检入操作：

• 检入过程仅将应用对所选对象的更改。

• 如果在本地会话中对无法选择的对象进行编辑，则检入过程中这些更改将无法检入。

• 检入后刷新本地会话的过程中，对无法选择对象的更改将覆盖为服务器项目或服务器库

中的内容。

• 检入时出错，则将显示一条带有附加信息的错误消息。

此时，需在本地会话或服务器项目视图中，更正指定的错误。之后，重新启动检入过程。

• 在服务器项目视图中检入和编辑对象时，相应的用户将独占该项目服务器。

此时，该服务器将对其他用户锁定。在独占式编辑过程中，工具栏中的服务器状态将显

示为“不可用”(not available)。
仍可新建本地会话和刷新本地会话。
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检入选项

编译

在检入前，可以编译在本地会话中所做的更改。

说明

检入期间显示的编译选项

检入期间显示的编译选项取决于 TIA Portal 中进行的设置（“编译设置”(Compilation 
settings) 的“选项 > 设置 > 多用户”(Options > Settings > Multiuser) 下）。 
根据这些设置，可能会禁用多用户编辑器中的编译选项。

编译模式

编译模式可确定软件变更的编译程度。可以在下拉列表中选择以下选项：

• 标记的对象（仅更改）

对选定设备的标记对象作出的更改与设备特定对象一同编译。

• 设备软件（仅更改）

对选定设备的标记对象作出的更改与已分配设备上的软件版本一同编译。

示例：已标记和更改属于多个设备的多个对象（例如，属于 CPU_1 和 CPU_2）。编译期

间，这些已标记对象会与两个 CPU 的软件版本一同编译。

显示服务器项目视图

启用该选项时，可以在检入前将对已标记对象进行的更改和服务器项目的当前内容一同重新

显示在服务器项目视图中。

在服务器项目视图中，可对所有对象进行标记和编辑，也可以取消标记。

此后，可以在服务器项目中保存做出的更改或丢弃更改，然后退出服务器项目视图而不进行

进一步的操作。

要求

已连接项目服务器且该服务器可用。

在本地会话中，已将编辑的对象标记为检入。
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检入更改对象的操作步骤

要将本地会话中的更改检入服务器项目中，请按以下步骤操作：

1. 打开待检入的本地会话。

2. 单击多用户工具栏中的“检入”(Check-in) 按钮。
多用户编辑器随即在“检入”(check-in) 视图中打开，显示本地会话中标记的所有对象，这些
对象将检入过程中应用到服务器项目或服务器库中。

3. 打开显示的文件夹，选中所示显示的对象并标记为检入。

4. 在工具栏中，单击带有红色标志的按钮，显示冲突。
显示现有冲突。为了防止数据丢失或意外覆盖，需要在检入项目前解决所显示的冲突。
如果没有冲突，则可再次单击此按钮，返回上一个“检入”视图。

说明

更新详细视图

为确保其他用户不会同时对所显示的对象进行更改，检入前应再次更新显示。这将更新

各对象当前处理状态的显示。

5. 选择所需的检入选项。

– “编译”(Compile)：从该下拉列表中选择所需的设置。

– “打开服务器项目视图”(Open server project view)：选中该选项时，在执行检入操作

之前，将在项目树中打开服务器项目视图。 
6. 输入更改历史的注释信息，记录在本地会话中所做的更改。

7. 审核后，单击“开始检入”(Start check-in)，以检入显示的对象。

– 如果服务器项目视图已打开，则可通过“保存更改”(Save changes) 按钮检入所做的更

改。

如果单击“放弃更改”(Discard changes)，则更改内容不会应用到服务器项目中。

– 如果要在检入后在本地会话中保留标记，则需选择选项“保留对象标记”(Keep 
markings for objects)。

– 如果仅对部分更改进行了标记和检入，则不应执行刷新操作，保留对未标记对象的更

改。

8. 如果检入成功，则将接收到一条 终消息。
如果单击“确定”(OK) 确认此消息，则本地会话将被服务器项目或服务器库的内容覆盖。
如果要保留对所选对象的更改，则可单击消息中的“保留本地会话”(Keep local session) 按钮。

9. 如果要在本地会话中保留选择，则可选择“保留标记”(Keep markings) 复选框。

10.如果检入因出错而中止，则将显示相应的错误消息。
在本地会话或服务器项目视图中，更正相关错误。
之后，重新启动检入过程。

结果

此时，将接收到一条消息，指示检入成功完成。
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成功检入之后，本地会话将刷新并打开，其中会显示服务器项目或服务器库的内容。

• 与此同时，本地会话在刷新后将显示已检入到服务器项目或服务器库中的所有更改。

• 如果在服务器项目或服务器库中添加了新对象，则这些对象也将显示在本地会话中。

• 如果在服务器项目或服务器库中删除了对象，则这些对象将不再显示在本地会话中。

• 如果选项“保留对象标记”(Keep marking for objects) 没有选中，则系统将自动删除本地

会话中的标记。

• 检入后，服务器连接将再次断开。

工具栏中显示的服务器状态将从“忙”(busy) 变为“可用”(available)。

参见

检入过程中可能存在的冲突 (页 109)
检入过程中可能显示的错误消息 (页 112)
有关使用本地会话的简介 (页 92)
有关使用服务器项目视图的简介 (页 116)
在服务器项目视图中编辑对象 (页 120)

2.15.2.11 检入过程中可能存在的冲突

简介

将本地会话中的更改检入到相关的服务器项目或服务器中时，可能会发生错误导致无法成功

检入。

在检入前，可在多用户编辑器中显示当前存在的错误。 
为此，可单击多用户编辑器标题中的红色标记，显示本地会话中的所有冲突。如果没有冲突，

则显示相关消息。

如果即使存在冲突，仍希望将本地会话中的更改检入到服务器项目中，则必须在对话框中显

式确认该操作。这是因为，该操作步骤可能会导致数据丢失。

通过编者间的有效协调并采用建议的操作步骤，可轻松避免以下错误。

检入过程中可能发生的命名冲突

不同本地会话中不同对象采用相同的名称，可能会导致检入过程中发生命名冲突。
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示例： 
• 编者 1 在自己的本地会话中创建了变量“Motor_1”。
• 编者 2 在自己的本地会话中也创建一个变量“Motor_1”。
结果：

编者 1 可成功检入更改而无任何错误。 
编者 2 无法检入更改。在检入更改时，会因命名冲突而收到一条错误消息，同时检入操作中

止。此时，必须在本地会话中消除该错误。

在本地会话中创建设备时可能发生的冲突

如果一名编者在本地会话中添加了带有标记对象的新设备（如，带有块的新 CPU），则可能

会在检入过程产生冲突。

示例： 
• 编者 1 在自己的本地会话中创建了一个带有两个函数块的新 CPU。
• 在进行编辑之前，编者 1 对这些块进行了标记。

结果：

由于服务器项目中无法找到新创建的 CPU，因而编者 1 将在检入过程中收到一条错误消息。

Multiuser Engineering 目前尚不支持设备传送。此时，检入操作将中止，同时服务器项目视

图打开。编者 1 可以将新创建的对象直接复制到服务器项目中。这样，编辑操作结果将不会

丢失。

在本地会话中进行对象重命名，可能会导致冲突发生。

对象只能在服务器项目视图中进行重命名。因为，只有这样，才不会导致服务器项目不一致。

对象在本地会话中进行重命名时，需确保受重命名影响的所有对象及其用位置均进行了标记

并检入服务器项目中。否则，将因部分重命名而导致编译错误和服务器项目不一致。

在检查重命名对象的使用位置前，标记时应务必小心避免标记过期的旧对象，从而防止产生

冲突（红色标志）。否则，在检入时将覆盖其他用户的相关设置。

服务器库

该限制不适用于组态为多用户服务器库的全局库的库对象。

在“全局库”(Global libraries) 窗格中的本地库会话中进行操作时，可更改这些库对象。
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在本地会话中更改设备类型时可能发生的冲突

如果在本地会话中更改了设备类型（例如，更换或重命名 S7-15xx 型“CPU_1”），则“旧”CPU 
中标记的对象将不再显示在本地会话中。

在服务器项目中删除设备时可能发生的冲突

在服务项目中删除包含对象的设备时，可能会导致传输错误。

示例：

• 编者 1 在自己的本地会话中对“CPU_1”中的标记对象进行编辑。

• 与此同时，编者 2 在自己的服务器项目视图中删除了“CPU_1”，并将更改保存在服务器项

目中。

结果：

由于在服务器项目中“CPU_1”不再存在，因此编者 1 在检入过程中将收到一条错误消息。此时，

编者 1 可在服务器项目视图中添加所编辑的对象。可以将“CPU_1”完全复制到服务器项目，也

可以将所编辑的块添加到服务器项目的当前 CPU 中。

检入已删除的对象时可能发生的场景

检入服务器项目或服务器库中已删除的对象时，系统将重新创建这些对象。

示例：

• 用户 1 在自己的本地会话中对标记的变量“Tag_1”进行编辑，而该变量属于一个包含多个

变量的变量表组中。

• 用户 2 在自己的服务器项目视图中删除带有整个变量表的这个组，并将更改保存在服务

器项目中。

结果：

用户 1 将忽略“Tag_1”的旧版本显示，继续编辑该变量，并检入这些更改。

在服务器项目中，重新创建带有变量表的组时，该组中将仅包含变量“Tag_1”。

重命名对象

应避免在服务器项目的本地会话中重命名对象，这将导致检入过程中发生命名冲突。

如果必须进行对象重命名，则应在服务器项目视图中直接进行。而且与该服务器项目相关且

带有标记对象的所有本地会话不能同时存在。
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服务器项目和本地会话中的项目语言不同

如果在本地会话中更改了项目语言，则在检入和刷新后，这些更改不会在本地会话中丢失。

如果之后在服务器项目视图中删除了某种项目语言，则该语言在服务器项目中不再存在。

对项目语言的更改通常应当直接在服务器项目视图中进行。请注意，此时该服务器项目中带

标记的本地会话不应打开或编辑。

参见

有关使用本地会话的简介 (页 92)
打开和关闭服务器项目视图 (页 118)

2.15.2.12 检入过程中可能显示的错误消息

简介

将本地会话中标记的更改检入到服务器项目或服务器库时，可能会显示下述错误消息：

• 传输错误

• 编译错误

在下文中，将介绍处理这些错误消息的具体步骤。

传输错误

在检入过程中发生传输错误时，系统将自动执行以下操作：

• 系统将显示一条错误消息，指示发生的错误类型及后续步骤。

确认后，该消息关闭。

• 发生严重传输错误时，本地会话和服务器项目或服务器库将恢复为检入前状态。

所做的更改不会丢失。

在本地会话中更正错误。

• 如果可以在服务器项目视图中更正传输错误，则打开服务器项目视图。

在服务器项目视图中更正错误。

• 在多用户编辑器的“检入”(Check-in) 视图中，将显示并标识发生错误的对象。

• 如果在本地会话中纠正该错误，则因检入操作而锁定的项目服务器会将重新解除锁定。

• 在错误更正过程中，服务器项目视图中的项目服务器将保持锁定。

请注意，在此过程中，其他用户无法检入更改。
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更正传输错误

发生传输错误后，您可以选择接下来进行以下操作：

1. 在本地会话或服务器项目视图中，更正错误。 
2. 然后重新启动检入过程，以便能够检入无错项目。

编译错误

如果在检入过程中选择了选项“编译”(Compile)，则通过所选选项将标记的更改传送到服务

器项目中后，将执行编译过程。共有下列几种编译模式：

• 标记的对象（仅更改）

对选定设备的标记对象作出的更改与设备本地对象一同编译。

• 设备软件（仅更改） 
对选定设备的标记对象作出的更改与已分配设备上的软件版本一同编译。

说明

检入期间显示的编译选项

检入期间显示的编译选项取决于 TIA Portal 中进行的设置（“编译设置”(Compilation 
settings) 中的“选项 > 设置 > 多用户”(Options > Settings > Multiuser) 下）。 
这些设置可能会禁用多用户编辑器中的编译选项。

成功完成编译过程后，本地会话中的更改将自动传送到服务器项目中。

发生编译错误时，系统将执行以下操作：

• 检入进度指示器将关闭，并且检入操作将停止。

• 在多用户编辑器的“检入”(Check-in) 视图中，将显示并标识发生错误的对象。

• 在错误更正过程中，服务器项目视图中的项目服务器将保持锁定。

在此过程中，其他用户无法检入更改。

更正编译错误

发生编译错误后，您可以选择接下来进行以下操作：

1. 在本地会话或服务器项目视图中，更正指示的错误。

2. 然后重新启动检入操作并编译，以便能够检入无错项目。
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忽略编译错误

您也可以选择忽略指示的编译错误，并检入带错误的项目。

注意

带编译错误检入

可以执行该操作，但不建议使用。 
为使所有相关的编辑器都能继续高效地工作，应尽可能在项目服务器上检入无错项目。

参见

有关使用本地会话的简介 (页 92)

2.15.2.13 在本地会话中删除对象

简介

使用 Multiuser Engineering  时，可以在本地会话中删除对象。

以下规则适用于删除对象：

• 删除后的对象将不再显示在本地会话中。

• “撤消”(Undo) 功能可用于撤消在本地会话中执行的“删除”操作。

• 系统将自动标记所删除的对象，并显示在“已删除对象”(Deleted objects) 文件夹中。

• 如果在多用户编辑器中取消标记已删除的对象，则删除的对象将不会检入到服务器项目

或服务器库中。

即，本地会话中已删除的对象在服务器项目或服务器库中不会被删除。

已删除但未检入的对象仅在下一次刷新后才会显示。

• 即使在本地会话中删除了这些未标记的对象，刷新后，这些对象仍将显示在本地会话中。

检入时，仅传送标记的对象。

由于已删除的对象无法标记，因此不会在服务器项目或服务器库中删除。

在下一次刷新本地会话时，这些对象会重新添加到该本地会话。

要求

已连接项目服务器且该服务器可用。
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删除对象的操作步骤

要删除本地会话中的对象，请按以下步骤操作：

1. 打开所需的本地会话：

2. 删除所需的标记对象，或删除可以标记但尚未标记的对象。

3. 单击多用户工具栏中的“检入”(Check-in) 按钮。
多用户编辑器随即在“检入”(check-in) 视图中打开，显示本地会话中标记的所有对象，这些
对象将检入过程中应用到服务器项目或服务器库中。
在本地会话中删除的对象将显示在“已删除对象”(Deleted objects) 文件夹中。

4. 检查显示的已标记为删除的对象。
如果不希望删除这些对象，则可取消已标记对象的标记。

5. 选择所需的检入选项： 
– “编译”(Compile)：

选中该选项时，在执行检入操作之前，将使用选项“软件，仅更改”(Software, changes 
only) 对更改进行编译。

即，将使用服务器项目中的所有相关的对象对已完成的软件更改进行编译。

– “打开服务器项目视图”(Open server project view)：
选中该选项时，在执行检入操作之前，将在项目树中打开服务器项目视图。

服务器项目视图中将显示当前服务器项目中对标记为检入对象进行更改前的内容。

在服务器项目视图中，可对所有对象进行标记和编辑，也可以取消标记。

6. 单击“检入”(Check-in) 按钮，将显示的对象检入到服务器项目或服务器库中。
如果要在检入后在本地会话中保留标记，则必须选择选项“保留标记”(Keep markings)。

7. 如果检入因出错而中止，则将显示相应的错误消息。
在本地会话或服务器项目视图中，更正错误。
之后，重新启动检入过程。

结果

成功检入之后，本地会话将刷新并打开，其中会显示服务器项目或服务器库的内容。

• 与此同时，本地会话在刷新后将显示已检入到服务器项目或服务器库中的所有更改。

• 如果添加了新对象，则这些对象也将显示在本地会话中。

• 此时，服务器项目或服务器库中已删除的对象将不再显示在本地会话中。

• 如果尚未选中选项“保留标记的对象”(Keep objects marked)，则系统将自动删除本地会

话中的标记。

• 检入后，服务器连接将再次断开。

工具栏中显示的服务器状态将从“忙”(busy) 变为“可用”(available)。

参见

有关使用本地会话的简介 (页 92)
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2.16 使用服务器项目视图

2.16.1 有关使用服务器项目视图的简介

简介

在 Multiuser Engineering  中，除了在本地会话中进行操作之外，也可直接在服务器项目视

图中操作。

可通过多用户工具栏中的图标打开服务器项目视图并进行编辑。 

服务器项目视图的结构

在服务器项目视图中，将以黄色背景显示本地会话下方项目树中服务器项目的当前内容。

下图显示了在服务器项目视图中打开的多用户项目示例：
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服务器项目视图中的操作

在服务器项目视图中，可执行以下操作： 
• 通过服务器项目视图，可直接在服务器项目中操作。

• 在服务器项目视图中，可对当前所有的对象进行编辑，甚至包含本地会话中无法编辑的

对象。

• 在服务器项目视图中，可执行项目间工程组态 (IPE) 的功能，并通过 PLC 代理实现 CPU 和 
HMI 间的数据交换。

• 在共享调试过程中，可在一个 CPU 中进行共享操作。

• CPU 中的块或较大的程序段只能在服务器项目视图中上传。
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• 在服务器项目视图中，可通过外部工具对组态进行更改。但本地会话中不支持该功能。

• 只能在服务器项目视图中，对用户自定义的文档进行更改（如，添加新的用户文本或新的 
HMI 脚本）。

• 待编辑的对象同样需要在服务器项目视图中标记为编辑。这样，在其它编辑器才能显示

这些待更改的对象。

• 通过“保存更改”(Save changes) 和“放弃更改”(Discard changes) 按钮，可保存或放弃服

务器项目视图中的更改。

• 通过保存操作，将执行的所有更改直接保存在服务器项目中。

说明

使用服务器项目视图时的限制条件

服务器项目视图打开时，以下条件适用：

• 本地会话立即锁定，禁止编辑。 
• 该项目服务器对其它编辑器锁定。 
• 此时工具栏中该服务器的状态图标将显示为黄色。 
• 在服务器项目视图中进行操作时，如果所做的更改无法保存，则应额外选择/取消选择其它对

象，从而激活“保存更改”(Save changes) 按钮并进行保存。

参见

打开和关闭服务器项目视图 (页 118)
在服务器项目视图中编辑对象 (页 120)

2.16.2 打开和关闭服务器项目视图

简介

服务器项目视图允许用户编辑服务器项目中的所有可用对象。

可通过以下几种方式打开服务器项目视图： 
• 使用多用户工具栏中的图标 
• 使用文本栏中显示的链接  
• 使用多用户编辑器“检入”(Check-in) 视图中的按钮 
如果该服务器正由其他编者使用并因此锁定时，服务器项目视图无法打开，系统将显示一条

错误消息。
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服务器项目视图中显示的内容

服务器项目视图总是显示服务器项目的 新版本。

如果服务器项目视图在多用户编辑器的“检入”(Check-in) 视图中打开，除了该服务器项目的

当前内容之外，该视图中还将显示本地会话中的更改。即，通过该视图可预览检入本地会话

中更改后的服务器项目内容。

打开服务器项目视图

要打开服务器项目视图，请按以下步骤操作：

1. 打开所需的本地会话： 
2. 在多用户工具栏中，单击“打开/关闭服务器项目视图”(Open/close server project view) 图标。

或者单击多用户工具栏中的“检入”(Check-in)，然后在打开的多用户编辑器中单击“检入前
打开服务器项目视图”(Open server project view before check-in)。 
也可以单击所显示的文本栏中的链接。

关闭服务器项目视图

要关闭服务器项目视图，请按以下步骤操作：

1. 在多用户工具栏中，再次单击“打开/关闭服务器项目视图”(Open/close server project view) 图
标。 

2. 如果在服务器项目视图中进行了更改，则系统将显示一条消息，提示对更改进行保存或放弃。 
3. 单击“是”(Yes)，保存更改；单击“否”(No)，放弃更改。 

也可以在关闭服务器项目视图并保存或放弃所做更改前，单击服务器项目视图中的相应按钮。

结果

服务器项目视图关闭。 
本地会话将再次打开进行编辑。

服务器重新释放；服务器状态将显示为绿色。

关闭整个项目

要在服务器项目视图中关闭整个项目，请按以下步骤操作：

1.单击相应的按钮，保存服务器项目视图中进行的更改。

2.在 TIA Portal 命令行中，单击菜单模块“关闭”(Close)。
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结果

整个多用户项目已关闭。

参见

有关使用服务器项目视图的简介 (页 116)
在服务器项目视图中编辑对象 (页 120)

2.16.3 在服务器项目视图中编辑对象

简介

在 Multiuser Engineering 系统中，可直接在服务器项目视图中进行对象编辑。

在服务器项目视图中，可编辑该视图中的所有对象，甚至是本地会话中无法编辑的对象。

在服务器项目中，直接在服务器项目视图中操作为独占性操作。一个用户在服务器项目视图

中操作时，该项目服务器将对其他编者锁定。在服务器项目视图中操作时，相关的本地会话

将无法编辑。

在服务器项目视图中，还需选择待检入的对象。这样可确保本地会话中的其他编者可看到这

些对象当前正在进行编辑，从而有效避免标记冲突。

此时，可在服务器项目视图中使用“自动选择”功能，也可手动选择待编辑的对象。

说明

在本地会话和服务器项目视图中标记相同对象

请注意，如果对某个对象进行多次标记，将显示一个红色标记指示标记冲突。，即使两次标

记属于同一个编者时也同样如此。

在服务器项目视图中编辑对象

在服务器项目视图中可执行以下操作：

• 添加服务器项目中之前不存在的新对象。

• 添加或更改硬件配置和连接。

• 对所用的指令进行版本更改。

• 使用项目间工程组态 (IPE)
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• 编辑所有对象，无论这是否标记。

• 重命名、移动和删除对象。

• 与 CPU 建立在线连接并下载或上传对象。

• 执行 Multiuser Engineering 支持的所有 TIA Portal 功能。

在服务器项目视图中编辑对象的操作步骤

要在服务器项目视图中编辑对象，请按以下步骤操作：

1. 打开所需的本地会话： 
2. 在多用户工具栏中，单击“打开/关闭服务器项目视图”(Open/close server project view) 图

标。 
在项目树中，服务器项目视图随即将以黄色背景显示在本地会话下面。
下一次单击该图标时，服务器项目视图再次关闭。

3. 单击服务器项目视图中待编辑对象前的标志可选择这些对象，也在编辑器中通过直接打开并
编辑这些对象，使用“自动选择”(Autoselect) 功能进行选择。

4. 进行相应更改。

5. 单击“保存更改”(Save changes) 按钮，保存所做的更改。
如果不希望将更改应用到服务器项目中，则可单击“放弃更改”(Discard changes)。

6. 输入更改历史的注释信息，记录在服务器项目视图中所做的更改。

7. 如果要将服务器项目视图中的更改应用于本地会话，则可在将更改保存到本地会话后单击“刷
新本地会话”(Refresh local session) 按钮。

结果

服务器项目视图中的更改保存在服务器项目中。 
• 服务器项目视图关闭，本地会话将再次释放进行编辑。

• 服务器项目视图中的标记移除。

• 本地会话不会自动刷新为服务器项目的新内容。项目服务器符号表示该服务器项目存在

新的可用版本。

服务器项目视图打开且服务器连接断开

如果服务器项目视图已打开，同时与项目服务器的连接随后断开，则将显示一条相应的错误

消息。
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之后，可执行以下操作：

• 单击“重新连接”(Reconnect) 按钮，与相关的服务器建立新的连接。

• 单击“放弃”(Discard) 按钮，放弃服务器项目视图中进行的更改。

如果无法重新建立已断开的服务器连接并放弃更改，则本地会话将离线打开并显示到一条错

误消息。相关服务器当前不可用时，也将打开本地会话。 
此时，用户可在本地会话中继续离线操作，但具有以下限制：

• 在本地会话中，其他用户的选择不可见；也不会显示黄色或红色标志，以及旧对象。

• 再次连接服务器后，将检入在本地离线会话中进行的更改。

参见

有关使用服务器项目视图的简介 (页 116)
打开和关闭服务器项目视图 (页 118)

2.16.4 在服务器项目视图中重命名对象

简介

使用 Multiuser Engineering  时，对象可以进行重命名。

对象重命名的规则

以下规则适用于对象重命名：

• 应避免在本地会话中重命名对象，这将导致检入过程中发生命名冲突。 
• 对象重命名通常应该在服务器项目视图中完成。

• 在服务器项目视图中重命名对象时，待重命名的对象在本地会话内必须没有标记。

• 否则可能会因重命名而发生命名冲突。在项目中进行重命名时，应确保不使用曾使用过

的名称。

• 为避免发生意外的对象引用，系统不会自动修正重命名时发生冲突。 
• 设备重命名不会在设备内产生对象冲突，这是因为设备使用 ID 进行标识而非名称。

• 但重命名设备可能会导致当前的设备间引用冲突（PLC 和 HMI）。

• 所有对象都经过重命名后，其他编辑器应刷新其本地会话。
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要求

已连接项目服务器且该服务器可用。

该服务器项目的其它本地会话未打开。

重命名对象

在服务器项目视图中重命名对象：

1. 打开所需的本地会话：

2. 在多用户工具栏中，单击“打开/关闭服务器项目视图”(Open/close server project view) 图
标。 
在项目树中，服务器项目视图随即将以黄色背景显示在本地会话下面。
下一次单击该图标时，服务器项目视图再次关闭。

3. 在服务器项目视图中对指定对象进行标记和重命名。

4. 单击“保存更改”(Save changes) 按钮，应用服务器项目中的更改。

结果

服务器项目视图中的更改保存在服务器项目中。 
• 服务器项目视图关闭，本地会话将再次释放进行编辑。

• 服务器项目视图中的标记移除。

• 本地会话不会自动刷新为服务器项目的新内容。
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使用“多用户调试”功能 3
3.1 Multiuser Commissioning 简介

简介

在 TIA Portal  中，可在调试阶段选择使用包含在“Multiuser Engineering”产品中的 Multiuser 
Commissioning 。 
在 Multiuser Engineering  中，与多名用户一同创建多用户项目并进行编辑后，可使用 
Multiuser Commissioning  在团队中轻松完成调试操作。 
这样，可大幅缩短项目的调试时间，从而显著加速工厂的投建速度，尽早开工生产。

在 V16 及以上版本中，Multiuser Commissioning 在“同步模式”和“异步模式”下均可用。

Multiuser Commissioning 的要求和规则与 Multiuser Engineering 的相同。即，硬件配置和

调试模式下不支持的对象均无法更改。

开启调试模式

要激活调试模式，需要在 Administration Tool 中将其开启。

在 Administration Tool 中开启调试模式时，同步调试将作为默认设置启动。

更多详细信息，请参见“启用和禁用调试模式 (页 133)”。
可以在 TIA Portal 设置（“选项 > 设置 > 多用户 > 调试设置”(Options > Settings > Multiuser 
> Commissioning settings)）中切换同步和异步调试，或单击项目树中的相应按钮。

对于当前会话，可使用项目树中的按钮进行切换。但是，此切换仅在会话关闭之前保持活动

状态。重新打开本地会话时，将再次使用 TIA Portal 设置中的默认设置。

同步模式下的 Multiuser Commissioning
在同步模式下，可以照常使用 Multiuser Commissioning。这是默认设置。

• 在同步模式下工作时，可以通过简单的方式下载设备。下载完成后，本地会话会自动更新。

• 在完成下载到设备之前，无法在 TIA Portal 中执行任何其它活动。

有关在同步模式下操作的更多说明，请参见“使用同步调试 (页 135)”部分。
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异步模式下的 Multiuser Commissioning
在异步模式下，TIA Portal 的第二个实例在后台运行。 
• 在异步模式下，下载到设备的次数明显减少。

• 用户仅会收到是否需要决策和行动以下载到设备的通知。如果不需要用户决策，则在后

台异步下载到设备。

• 如果在编译或下载期间发生错误并且需要用户决策，则会在 Multiuser Commissioning 编
辑器中相应显示。

• 下载完成后，本地会话不会自动更新。

有关在异步模式下操作的更多说明，请参见“使用异步调试 (页 136)”部分。

参见

Multiuser Engineering 简介 (页 13)
使用异步调试 (页 136)
使用同步调试 (页 135)
启用和禁用调试模式 (页 133)

3.2 Multiuser Commissioning 常规操作模式概述

简介 
在调试阶段中，仍需多名用户同时操作多用户项目，则需遵循特定的操作步骤。

下文中，简要介绍了 Multiuser Commissioning 的常规操作模式。

Multiuser Commissioning 的使用要求

在工程组态阶段，已使用 Multiuser Engineering 执行了以下操作步骤：

1. 安装项目服务器。

2. 在项目服务器上创建适用的服务器项目。

3. 为所有用户创建本地会话。

4. 在不同的本地版本中，逐步创建自动化任务并将所有更改检入服务器项目中。

5. 使用服务器项目更新本地会话。

6. 继续逐步执行操作，直至服务器项目已准备好进行调试并且可完成工程组态阶段。
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7. 开始调试前，需将该项目从服务器视图下载到设备中。

8. 开始调试前，本地会话必需进行更新。

9. 单击“调试模式”(Commissioning mode)，通过管理工具启动 Multiuser Commissioning.
10.在 TIA Portal 的用户界面中，单击“调试模式”(Commissioning mode) 按钮，可切换同步调试

和异步调试。

说明

在调试模式下检入

由于在调试模式下发生更改时将中断连续运行，因此需避免在调试模式下手动检入数据。

下载时，系统将对本地会话中的所有更改进行编译并检入服务器项目中。 

使用 Multiuser Commissioning
在服务器项目中操作时，请遵循以下注意事项：

• 在调试阶段使用 Multiuser Commissioning  进行多用户操作前，这些项目需已通过 
Multiuser Engineering 进行了编辑且包含有完整的硬件配置、所需块、连接和全局设置。

有关该主题的详细信息，请参见“服务器项目的要求 (页 64)”
• 请事先与其它用户进行协商，避免同时操作同一个对象。

• 所有全局设置（如，设备组态更改）必须在服务器项目视图（即，中央服务器项目）中

完成。

• 多用户项目的所有对象均可在服务器项目视图中编辑。还可对不支持 Multiuser 
Engineering 功能的对象进行编辑。

• 所有更改从本地会话检入服务器项目前必须进行编译，从而始终确保服务器项目的版本

一致。

• 下载到 CPU 中之后，服务器项目将自动更新。每次下载后，系统都将为该服务器项目创

建一个新的修订版。
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Multiuser Commissioning 操作模式概述

要使用 Multiuser Commissioning 功能，请按以下步骤操作：

动作

 
示例

 
1.工程组态阶段的操作已完成

 
本地会话中的所有组态任务均已完成。

 
结果：

所有更改均已编译并检入服务器项目中。

本地会话与服务器项目完成同步。

本地会话中将不再包含任何标记。

服务器项目已下载到 CPU 中。即，该服务器

项目的版本与 CPU 中的多用户项目版本相

同。

 
注：

工程组态阶段已完成。

Bildrahmen 
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动作

 
示例

 
2.调试阶段中的操作

 
此时，Administration Tool 已切换为“调试

模式”并转入调试阶段。

操作步骤如下所示：

• 在调试模式下，正常执行本地会话编辑操

作。 
• 在 TIA Portal V16 及以上版本中，可选择

同步和异步调试模式。同步调试模式的过

程将在后文进行介绍。

• 在下载期间，本地会话中的所有更改均已

编译并检入服务器项目中。 
• 在同步调试模式下，每次下载到 CPU 之

后，服务器项目和本地会话都将自动更

新。之后，其他用户进行的更改也将显示

在本地会话中。

• 每次下载到 CPU 之后，系统都将为该服务

器项目创建一个新的修订版。

• 调试完成前，继续在调试模式下操作。

• 必要时，可将服务器项目作为单用户项目

导出，并在 TIA Portal 中继续常规编辑和

管理。

 
结果：

在调试模式下，应确保 CPU 中的在线项目与

项目服务器中的离线项目保持一致。这样就

无需同步操作，从而极大简化了调试过程。

但必要时，允许存在不一致，例如，未事先

下载而直接从本地会话检入服务器项目时。

 

使用 Multiuser Commissioning 的优势

通过下载由于服务器项目与 CPU 中始终同步而版本相同的项目版本，可极大减少转发到其

它用户的错误数量。
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由于在一个或多个设备上可同时处理多用户项目中的不同对象（如，不同变量、块、PLC 变
量、中断、画面、文本和图形列表、工艺对象等），因而调试效率得以大幅提升，进而缩短

所需时间。

参见

服务器项目的要求 (页 64)

3.3 Multiuser Commissioning 的使用设置

简介

Multiuser Engineering  的常规设置同样适用于 Multiuser Commissioning 。在 TIA Portal 中
“多用户”(Multiuser) 选项卡的“选项 > 设置”(Options > Settings) 内，可进行以下设置：

• 常规

• 在项目中搜索

• 编译设置

• 调试设置

自 TIA Portal V16 起，可在 TIA Portal 中“调试”(Commissioning) 选项卡的“选项 > 设
置”(Options > Settings) 内，进行以下 Multiuser Commissioning 设置：

• 在同步模式下运行 Multiuser Commissioning
更多详细信息，请参见“使用同步调试 (页 135)”。

• 在异步模式下运行 Multiuser Commissioning
更多详细信息，请参见“使用异步调试 (页 136)”。

激活 Multiuser Commissioning
使用 Multiuser Engineering 时，可在工程组态模式与调试模式之间进行切换。

在 Administration Tool 中进行设置。 
更多详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。
打开 Administration Tool，添加当前正在使用的服务器。

选择所需的服务器项目。

此时，“Multiuser Commissioning”按钮已添加到 Administration Tool 的工具栏中。
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按下该按钮，即可切换为“调试模式”。同时在 TIA Portal 项目树中该项目名称前显示调试

模式符号（叠加符号）。

在“调试模式”下，服务器项目在下载到 CPU 之后，始终进行更新。 
编译本地会话中的更改，然后再下载到 CPU 中。如果下载过程成功完成，则将相应更改传

送到服务器项目中。之后，每次都会在项目服务器上创建一个新的修订版，并且在同步模式

下，本地会话会更新。

如果在异步模式下操作，建议时常手动同步本地会话，以便始终使用 新版本的服务器项目。

如果项目服务器无法访问，则将显示一条相应的错误消息并关闭调试模式。

此时可在工程组态模式下从本地会话直接下载到 CPU 中，并在与服务器重新建立连接后将

更改立即传送到服务器项目中。

退出调试模式

单击取消激活“多用户调试”(Multiuser Commissioning) 按钮，可再次退出 调试模式。 
再次单击“调试模式”(Commissioning mode) 按钮，可取消激活调试模式。调试模式按钮取

消激活后，表示工程组态模式激活。

在工程组态模式下，项目名称之前小小的叠加符号将不再显示。

自动中断调试模式

发生以下事件时，将自动中断调试模式：

• 编译更改时出错。

• 稍后下载到 CPU 时出错。

• 将下载到 CPU 中的更改传送到服务器项目时出错。

• 发生网络中断。

• 离线操作时，在本地会话中执行操作而未连接服务器项目。

• 服务器项目由其它用户锁定。
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出错时，将接收到一条错误消息，显示错误类型以及可能的解决方法。

参见

Multiuser Engineering 的使用设置 (页 30)
使用同步调试 (页 135)
使用异步调试 (页 136)

3.4 Multiuser Commissioning 的使用要求

简介

作为团队中的一员使用 Multiuser Commissioning 对项目进行调试时，为确保合作成功，项

目的所有编者必须熟悉以下规则。

设置“调试模式”

在 Server Administration Tool 中设置调试模式。

该设置通常由管理员完成，且适用于服务器项目中所有现有的本地会话。

即，所有本地会话均支持在“工程组态模式”下操作，也支持在“调试模式”下操作。

更多详细信息，请参见“启用和禁用调试模式 (页 133)”。

项目服务器：调试模式下的可访问性

在“调试模式”下开始下载到 CPU 中时，系统将尝试与多用户服务器建立连接，对项目服

务器中的本地会话进行更新。

如果此时无法访问项目服务器，则会打开一个带有相应消息的对话框。

弹出的对话框中包含以下选项：

• 尝试重新连接项目服务器

• 离线工作，因此无需连接项目服务器：

切换为“工程组态模式”，并从本地会话下载到 CPU 中而不更新服务器项目。

• 取消该操作

每个选项都会打开一个对话框，包含更多选项进行选择和取消。

使用“多用户调试”功能
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异步调试：S7-1200 / S7-1500 H 的限制

如果工作在调试模式下，则以下 CPU 只能有限地使用异步调试：

• S7-1200
• S7-1500 H 处于冗余模式下

这些 CPU 只能与 TIA Portal 建立一个在线连接。无法同时建立与多个 TIA Portal 实例的在线

连接。

工作在异步调试模式时，除了与 CPU 的活动在线连接外，还会尝试打开第二个 TIA Portal 实
例。由于 CPU 仅支持一个连接，因此该操作将中止并显示一条错误消息。

因此，需遵循以下规则：

• 要进行异步调试，TIA Portal 中不能在线连接 CPU。
要使用异步调试，请断开任何现有的在线连接。

• 使用 S7-1500 H-CPU 时，禁用冗余后，便只能工作在异步调试模式下。

• 要在 TIA Portal 中建立与 CPU 的在线连接，从异步调试模式切换到同步调试模式。

自动中断调试模式

发生以下事件时，系统将自动中断调试模式：

• 将更改传送到服务器项目时出错。

• 编译更改时出错。

• 发生网络中断。

• 下载到 CPU 时出错。

• 离线操作时，在本地会话中执行操作而未连接服务器项目。

• 服务器项目由其他编者锁定。

出错时，将接收到一条错误消息，显示错误类型以及可能的解决方法。

3.5 启用和禁用调试模式

简介

在 TIA Portal V15.1 及以上版本中，可使用 Multiuser Engineering  在“工程组态模式”与“调

试模式”之间进行切换。

默认设置为“工程组态模式”。
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“调试模式”的操作要求与“工程组态模式”下的操作要求相同。

在“工程组态模式”下，可正常编辑多用户项目，并在不同本地会话中同时组态各种自动化

任务。

多用户项目就绪可进行调试时，可在 Administration Tool 中切换为“调试模式”。

在“调试模式”下，可执行以下功能：

• 编译本地会话中的更改，并下载到 CPU 中。

• 之后，更改将自动传送到服务器项目中，同时本地会话更新。 
• 每次下载后，服务器上将创建一个新的修订版。 
• 这样，可确保 CPU 上的项目版本与多用户服务器中的相同。

说明

如果多用户服务器无法访问或下载过程中发生其它错误，则将显示一条错误消息并退出“调

试模式”。

此时可在工程组态模式下直接从本地会话下载到 CPU 中，并在与服务器重新建立连接后将

更改立即传送到服务器项目中。

启用和禁用“调试模式”

在 Administration Tool 中，启用和禁用“调试模式”。服务器项目中的所有本地会话通常均

设置为该模式。即，所有本地会话均支持在“工程组态模式”下操作，也支持在“调试模式”

下操作。

另请参见“AUTOHOTSPOT”
另请参见“AUTOHOTSPOT”
请执行以下操作步骤：

1. 打开图形化工具，对多用户服务器进行管理。 
– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 

Programs > Siemens Automation)。
– 单击“TIA Portal 多用户 > 多用户服务器 V<x.y> 管理”(TIA Portal Multiuser > Multiuser 

Server V<x.y> Administration) 条目，打开 Administration Tool。
2. 使用“添加服务器连接”(Add server connection) 与多用户服务器建立连接时，在“管

理”(Administration) 下方将立即显示所组态的服务器连接列表。在该工具的右侧，将显示详
细视图左侧所选对象的更多信息。

3. 在该工具的左侧，选择待设置“调试模式”的服务器和项目。

使用“多用户调试”功能
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4. 在该工具的右侧，单击“多用户调试”(Multiuser Commissioning) 按钮。 
– 该按钮激活后，将显示为蓝色背景，同时该工具左侧所选项目处将显示一个叠加调试

符号。

– 在调试模式下，“下载前检查数据的不一致性（建议）”(Check for different data 
before download (recommended)) 选项也将激活。

5. 在工具栏中，再次单击“调试模式”按钮，退出“调试模式”。

– 该按钮取消激活后，背景色消失同时该工具左侧所选项目前的叠加符号也消失。

结果

单击“Multiuser Commissioning”按钮，激活“调试模式”；再次单击将关闭该模式。

3.6 使用同步调试

简介

Multiuser Commissioning 可适用于 “同步模式”和“异步模式”。

可以在 TIA Portal 设置中通过“选项 > 设置 > 多用户 > 调试设置”(Options > Settings > 
Multiuser > Commissioning settings) 切换同步和异步调试。

对于当前会话，可使用项目树中的按钮进行切换。但是，此切换仅在会话关闭之前保持活动

状态。重新打开本地会话时，将再次使用 TIA Portal 设置中的默认设置。

使用同步调试

使用同步调试时，可以照常使用 Multiuser Commissioning。这是默认设置。

使用“多用户调试”功能
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TIA Portal 中同步 Multiuser Commissioning 的工作原理：

1. 首先，在工程组态阶段使用 Multiuser Engineering 创建项目并进行编辑。 
更多详细信息，请参见“Multiuser Engineering 简介 (页 13)”。

2. 项目就绪可进行调试时，继续使用 Multiuser Commissioning 进行操作.
– 进行调试时，可在本地服务器或外部服务器上进行项目管理。

– 本地会话中的用户取决于服务器上管理的项目。

– 在调试过程中，用户可在本地会话中进行独立操作。

– 通常，先将本地会话中的更改下载到公共 CPU 中，成功下载后再传送到服务器项目中。

– 系统将显示其他用户的更改，并可轻松应用。

– 该服务器项目已在项目服务器上完成同步。即，系统始终将版本系相同的服务器项目

下载到 CPU 中。由于 CPU 上项目版本不同而导致长时间的同步过程已成为过去。

有关在同步调试模式下操作的说明

在同步模式下操作时，请遵循以下说明：

• 在完成下载到设备之前，无法在 TIA Portal 中执行任何其它活动。

• 在同步调试中操作时，由于项目总是需要打开和关闭，因此明显需要更多的时间。

• 为了节省时间并能够更快地操作，请切换到“异步调试模式”，该模式在 TIA Portal 的第

二个实例中后台运行。 

参见

Multiuser Engineering 简介 (页 13)

3.7 使用异步调试

简介

自 V16 起，Multiuser Commissioning 在“同步模式”和“异步模式”下均可用。

可以在 TIA Portal 设置中通过“选项 > 设置 > 多用户 > 调试设置”(Options > Settings > 
Multiuser > Commissioning settings) 切换同步和异步调试。

对于当前会话，可使用项目树中的按钮进行切换。但是，此切换仅在会话关闭之前保持活动

状态。重新打开本地会话时，将再次使用 TIA Portal 设置中的默认设置。

使用“多用户调试”功能
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使用异步 Multiuser Commissioning
使用异步调试时，也可以照常使用 Multiuser Commissioning。 
TIA Portal 中 Multiuser Commissioning  的工作原理：

1. 首先，在工程组态阶段使用 Multiuser Engineering 创建项目并进行编辑。 
更多详细信息，请参见“Multiuser Engineering 的操作模式概述 (页 15)”。

2. 项目就绪可进行调试时，继续使用 Multiuser Commissioning 进行操作.
– 进行调试时，可在本地服务器或外部服务器上进行项目管理。

– 本地会话中的用户取决于服务器上管理的项目。

– 在调试过程中，用户也可在本地会话中进行独立操作。

– 通常，先将本地会话中的更改下载到公共 CPU 中，成功下载后再传送到服务器项目中。

– 系统将显示其他用户的更改，并可轻松应用。

– 该服务器项目已在项目服务器上完成同步。即，系统始终将版本系相同的服务器项目

下载到 CPU 中。由于 CPU 上项目版本不同而导致长时间的同步过程已成为过去。

在异步调试模式下操作的步骤

在异步模式下操作时，请遵循以下步骤：

• 在异步模式下，TIA Portal 的第二个实例在后台运行。这样一来，在异步模式下，下载到

设备的次数明显减少。

• 用户仅会收到是否需要决策和行动以下载到设备的通知。

• 如果不需要用户决策，则在后台异步下载到设备。

• 如果在编译或下载期间发生错误并且需要用户决策，则会在 Multiuser Commissioning 编
辑器中相应显示。

更多详细信息，请参见“调试编辑器的功能 (页 140)”。
• 在调试编辑器中，用户将收到有关用户需要采取哪些操作或决策的更多信息。如果错误

阻止下载到 CPU，系统将提示用户解决服务器项目视图中的错误，然后再次检入。

• 如果发生错误且无法在异步模式下解决，则应切换到同步调试模式。然后打开服务器项

目视图并解决所示错误。之后，通过服务器项目视图开始检入。如有需要，可以在此操

作之后切换回异步模式。 
• 用户还将看到状态信息、警告和错误消息：

– 在调试编辑器中显示编译错误和下载警告。

– 在巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 选项卡中显示信息和警告。当异步调试

启动后，此处会显示相应的消息并带有绿色箭头。单击此箭头时，将在前台打开调试

编辑器。

使用“多用户调试”功能
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参见

Multiuser Engineering 的操作模式概述 (页 15)
Multiuser Engineering 简介 (页 13)
调试编辑器的功能 (页 140)

3.8 使用异步调试时的重要说明

简介

在 V16 及以上版本中，Multiuser Commissioning 在“同步模式”和“异步模式”下均可用。

下面提供了有关使用异步调试的重要说明和提示。

有关在异步调试模式下操作的重要说明

以下说明和提示可简化操作并帮助用户充分利用异步调试的优势：

在 Windows 中定义登录信息

• 如果使用与 Windows 登录信息不同的项目服务器的登录信息，则需要将项目服务器的登

录信息添加到 Windows 凭据管理器：

– 为此，打开“控制面板”(Control Panel)，然后在相关用户帐户下选择“凭据管理

器”(Credential Manager)。 
– 单击“Windows 凭据”(Windows Credentials) 并添加新凭据。 
– 为此，在后续对话框中输入所用服务器的 Internet 或网络地址，以及允许访问服务器

的用户名和密码。

使用安全时的限制

• 如果程序更改需要一个安全密码，可在同步调试或异步调试时下载。

• 在异步调试中进行下载时，安全项目中需要一个组态有相应权限的用户管理 (UMAC)。
在异步调试中对数据库进行重新编号

• 如果在异步调试中下载时需要对数据块进行重新编号（例如，在复制数据块之后），则

将在 TIA Portal 中接收到相应的消息。如果确认重新编号请求，则会在编译期间执行重新

编号。但异步调试会先中止，并显示一条错误消息。

• 在这种情况下，重新启动下载到设备。然后将重新编号的块传输到设备。

使用“多用户调试”功能
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在异步调试中重命名对象

• 使用异步调试时，只能在服务器项目视图中重命名对象；否则，异步调试将中止。

证书

• 要应用服务器所需的证书，应在第一次证书确认后关闭并重新打开 TIA Portal。
• 然后，证书将保存在设置中并永久应用。这样可避免重复查询证书。

解锁服务器

• 如果在调试模式下操作时由于错误而发生服务器锁定中止，则可以按如下方式解锁服务

器：

– 在 TIA Portal 中打开服务器项目视图并将其再次关闭。

– 或者，也可以通过 Administration Tool 复位服务器锁定。

在本地会话中创建新对象

• 如果在异步模式下使用不同本地会话中的多个用户，则应始终在创建和检入新对象后更

新本地会话。 
• 这样做的好处是，本地会话中新创建的对象可以与服务器项目同步。 
• 例如，在同步之后，可以在不同的本地会话中对具有相同块编号的块进行重新编号。这

样便可继续使用一致的服务器项目版本。

在异步调试中下载

• 在异步调试时，只能执行“软件（仅更改）”功能。因此，不会传送任何硬件配置。

在异步调试中更新本地会话

• 使用异步调试时，本地会话不会自动更新。 
• 确保定期更新本地会话，以便将服务器项目上其它用户所做的更改应用于本地会话。

永久显示调试编辑器

• 由于异步调试在后台运行，因此调试编辑器不会永久显示。一旦开始首次下载到设备，调

试编辑器即会在后台打开并显示在状态栏中。单击状态栏中的图标可打开编辑器。

• 如果要永久性查看调试编辑器，则有以下几种方式：

– 从 TIA Portal 中取消固定调试编辑器，将其置于屏幕或第二个屏幕上的 TIA Portal 旁边。

– 或者，也可以在 TIA Portal 中拆分工作窗口，并在拆分窗口中永久显示调试编辑器。

使用“多用户调试”功能
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3.9 调试编辑器的功能

简介

只有在异步模式下操作时才需要多用户调试编辑器。

在异步调试中，TIA Portal 的第二个实例在后台异步运行，这样可以显著缩短下载时间。

调试编辑器在首次启动异步下载时在后台启动，并在状态栏中显示为按钮。

在异步模式下操作时，如果下载过程中出现错误或问题，则会在调试编辑器中显示这些错误

和问题，以便用户可以解决它们。

打开调试编辑器

如果使用异步调试并执行下载操作，将照常在巡视窗口的“信息 > 常规”(Info > General) 选
项卡中收到关于此操作的对应消息。一旦在后台启动异步调试，即会收到相应的消息并带有

绿色箭头。

可通过以下几种方式打开编辑器：

1. 在开始下载操作后，单击状态栏中显示的“调试编辑器”(Commissioning editor) 按钮，打开
调试编辑器。

2. 单击巡视窗口中的绿色箭头（如图中所示）打开调试编辑器。

下图在巡视窗口中以英文显示消息。

永久显示调试编辑器

在异步模式下操作时，如果需要下载到设备的相关消息或决策，则会在调试编辑器中相应显

示。 

使用“多用户调试”功能
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但是，调试编辑器不会自动出现在前台。 

说明

永久显示调试编辑器

要永久显示在后台打开的调试编辑器，应将其从 TIA Portal 中取消固定，并置于第二个监视

器上的单独窗口中。

或者，也可以在 TIA Portal 中拆分工作窗口，并在拆分窗口中永久显示调试编辑器。

随后，即可立即从后台实例查看队列消息并制定相关决策。

调试编辑器关闭后，可以通过单击“信息”(Info) 窗口中的消息再次将其打开。每次执行新的

下载到设备时，关闭的调试编辑器都会在后台再次打开，并显示在状态栏中。

调试编辑器的结构

下图给出的示例介绍了采用英文界面语言的调试编辑器结构：

调试编辑器的结构

调试编辑器的结构如下：

1.工具栏： 
右侧显示用于保存布局设置的按钮。

使用“多用户调试”功能
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2.按钮区域： 
显示用于下载的调试特定按钮。

左侧按钮表示“正在执行调试”。

通过“待处理负载限制”(Pending load restrictions) 按钮可以查看待处理的负载限制。

如果在下载到设备期间需要相关要求或用户决策，则会在“负载要求”(Load requirements) 
下相应显示。

可以在“操作”(Action) 下的相应下拉列表中选择并执行所需操作。

使用右上角的按钮，可以通过“应用”(Apply) 或“取消”(Cancel) 应用或取消选定的操作。

3.调试消息

此处显示下载到设备的相关消息和信息。

使用“多用户调试”功能
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使用 Exclusive Engineering 4
4.1 Exclusive Engineering 简介

简介 
在 TIA Portal V16 或更高版本中，可选择使用 Exclusive Engineering 。 
使用 Exclusive Engineering 的优势包括：可在独占式本地会话中进行操作，并可使用 TIA 
Portal 项目服务器对项目进行集中数据管理。

用户可利用 TIA Portal 项目服务器提供的所有优势单独处理项目，也可以作为团队成员处理

项目。 
用户在独占式本地会话中进行操作期间，项目服务器仅对该用户开放，而对其他用户锁定。

将更改传送到服务器项目中后，系统将为该服务器项目创建一个新的修订版。如有必要，还

可以返回到特定的修订版，以恢复之前的工作版本. 因此可随时使用项目历史记录。

使用 TIA 项目服务器或本地项目服务器管理服务器项目。

用户在独占式本地会话中进行操作期间，

独占式会话的服务器项目针对该用户开放，而对其他用户锁定。

完成在独占式本地会话中的编辑操作并解除对项目服务器的锁定后，将删除独占式本地会话。

所有更改均存储在服务器项目中以及服务器项目的特定修订版中，且项目可在日后进行处理。

Exclusive Engineering 的功能

TIA Portal 中 Exclusive Engineering  的工作原理：

1. 可在本地服务器或外部 TIA 项目服务器上进行项目管理。

2. 在创建的独占式本地会话中进行操作，该会话分配给特定的服务期项目。

3. 将更改内容从独占式本地会话传送到服务器项目中。

4. 在独占式会话中进行操作期间，该服务器对其他用户锁定。解除服务器锁定后，服务器对其
他用户开放，同时会删除独占式本地会话。

5. 每次将数据传送到服务器项目后，都会自动创建一个修订版作为项目历史记录，用户可以回
滚到该修订版。

6. 完成编辑并将所有更改内容传送到服务器项目后，可将服务器项目加载到 CPU 中并继续编
辑。 

7. 完成在独占式本地会话中的操作后，可再次解除项目服务器的锁定。同时会删除独占式本地
会话。更改内容添加到服务器项目中。

使用 Team Engineering
编程和操作手册, 11/2022 143



同时使用 Exclusive Engineering 和 Multiuser Engineering
还可以同时在独占式会话（使用 Exclusive Engineering）和本地会话（使用 Multiuser 
Engineering）中进行操作。

这种操作方式具有多个优势，并且可以缩短工作时间，因为用户可作为团队成员处理某部分

自动化任务，同时还可作为个体对服务器享有独占权限。

说明

有效使用 Exclusive Engineering 和 Multiuser Engineering
在本地会话中进行操作时，应更正之前出现的任何错误，以便在服务器项目中执行的操作仍

然有效。 

使用 TIA 项目服务器

有关使用项目服务器的所有信息，请参见“使用 TIA 项目服务器”部分。

另请参见：

AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT
AUTOHOTSPOT

4.2 Exclusive Engineering 工作方法概述

简介 
下文中，简要介绍了 Exclusive Engineering 的常规操作模式。

使用 Exclusive Engineering
4.2 Exclusive Engineering 工作方法概述
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Exclusive Engineering 的使用规则

使用 Exclusive Engineering 时，需遵循以下规则：

• 开始使用时，将空项目或已包含内容的项目上传到 TIA 项目服务器或本地 TIA 项目服务器。

• 然后创建独占式会话，在其中编辑对象。

• 打开要编辑的对象后，项目树的第一列中会出现一个蓝色旗形标志。

• 如果项目已由其它用户在另一本地会话中打开，则会出现黄色旗形标志。

• 如果在多个会话中打开相同的对象，则会用红色旗形标志来标识这些对象。在这种情况

下，其中一个用户应再次关闭对象，以免竞争性编辑更改内容不会相互覆盖。

• 可以在本地会话中进行所有更改，包括对硬件配置的更改或对 Multiuser Engineering 不
支持的对象的更改。

• 在独占式本地会话中进行操作期间，该服务器对其它用户锁定。仅当独占式会话已结束，

且服务器锁定已解除后，服务器才会再次开放。

Exclusive Engineering 操作模式概述

要使用 Exclusive Engineering 功能，请执行以下步骤：

动作

 
示例

 
1.在 TIA 项目服务器上创建服务器项目

 
安装项目服务器，并将空白或已包含内容的单用户项目

上传到所用的项目服务器上。 
 
结果：

将项目上传到项目服务器后，可基于该单用户项目创建

一个服务器项目。
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动作

 
示例

2.创建独占式本地会话

 
在计算机上，创建一个“独占式本地会话”作为服务器

项目的副本。 
• 在独占式本地会话中打开所需对象。

 
结果：

对程序进行编辑，直至创建了某个工作版本并希望将更

改应用到服务器项目。

 

 
3.应用更改

 
独占式本地会话中的任务执行到一定工作版本时，可将

更改应用到服务器项目中。 
• 独占式本地会话中的更改将通过传送的方式应用到服

务器项目中。

• 每次检入后，系统都将为该服务器项目创建一个新的

修订版。

• 用户可选择使用输入的注释记录项目的进度。

 
结果：

更改将传送到服务器项目中。

同时，为该服务器项目创建了一个新的修订版。
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动作

 
示例

 
4.操作完成

 
在独占式本地会话中编辑各组态的任务已完成。

已将所有更改传送到服务器项目，并已在“应用更

改”(Apply changes) 对话框中选择“退出独占式工程组

态”(Exit Exclusive Engineering)。
 
结果：

独占式本地会话与服务器项目完成同步。

终止 Exclusive Engineering 会解除服务器锁定并删除独

占式本地会话。

4.3 Exclusive Engineering 的使用要求

系统要求

使用 Exclusive Engineering  的软硬件要求与 TIA Portal 的相同。

有关已安装产品相应的使用要求信息，请转至“安装 > 安装时的系统要求”(Installation > 
System requirements for installation)。

说明

使用 Exclusive Engineering 要求安装相同的软件版本

如果要使用 Exclusive Engineering 而无任何限制条件，则要求所有使用的工程组态系统上必

需安装相同版本的 TIA Portal 软件产品。

说明

项目服务器访问权限

只有在用户未包含在项目服务器的本地管理员组中时，才具有项目服务器访问权限。
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说明

服务器项目访问权限

只有在用户至少包含在项目服务器上用户管理中的“Member”组中时，才具有服务器项目的

访问权限。

TIA 项目服务器

如果要使用 Exclusive Engineering  的所有功能，则需安装一个项目服务器。

在安装、组态和管理项目服务器时，需要具有管理员权限。

有关项目服务器的兼容性信息，请参见“AUTOHOTSPOT”
可通过提供的工具对项目服务器进行组态和管理。

为此，提供两种替代过程：

• 使用图形用户界面 
• 使用“管理工具”和“高级工具”（使用命令行执行）。

可以使用方便的用户界面或命令行命令来组态和管理项目服务器。两种过程得到的结果相同。

有关该过程的详细说明，请参见“AUTOHOTSPOT”和“AUTOHOTSPOT”。

项目服务器的网络配置文件

在 TIA Portal 的设置中，可设置网络配置文件所需的性能与功能。

为此，可在 TIA Portal 的“选项 > 设置 > 项目服务器 > 服务器网络配置文件”(Options > 
Settings > Project sever > Multiuser network profiles) 的下拉列表中，选择所需配置文件。

有关网络配置文件的详细说明，请参见“AUTOHOTSPOT”

Exclusive Engineering 的授权许可

使用 Exclusive Engineering  不需要额外的许可。

归档与检索项目

本地会话无法进行归档或检索。

对服务器项目进行归档和检索时，将导致本地会话无效。这是因为，这些操作会中断与项目

服务器的连接。
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将本地会话作为参考项目打开

使用 Exclusive Engineering 时，可将本地存储的会话作为参考项目打开。

有关使用参考项目的更多信息，请参见此处：AUTOHOTSPOT

Exclusive Engineering 的路径与文件名长度

使用 Exclusive Engineering 时，如果路径和文件名的总长度超过 259 个字符，则将显示一

条错误消息。系统将显示所用的名称过长，请求的操作将因此而无法执行此时，需缩短路径

名和文件名的长度，以便执行所需操作。

4.4 用户界面中的图标和标记

4.4.1 用户界面中的图标

简介

使用 Exclusive Engineering  且打开一个本地会话时，在 TIA Portal 的用户界面中将显示以下

图标。 

工具栏中的图标

打开一个本地会话时，Exclusive Engineering  用户界面的工具栏中将显示以下图标：
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图标 含义

应用更改

若单击此图标，独占式本地会话中的更改将应用到相应服务器项目中。

服务器状态“对其它用户锁定”

该图标用于指示相关项目服务器由于当前在独占式会话中使用，而显示为对其它用户“锁

定”。

服务器状态“已锁定”

该图标用于指示相关的项目服务器当前正由用户使用，因此已锁定。如果将鼠标指针放置在

该图标上，将显示有关锁定的更多信息。

服务器状态“未连接”

该图标用于指示相关的项目服务器尚未连接。

“离线操作”时的服务器状态

此符号表示与项目服务器未建立连接，原因是用户已启用“离线操作”功能。

取消选中“项目 > 项目服务器 > 离线工作”(Project > Project server > Work offline) 下的复选

框，重新建立与项目服务器的连接。

显示服务器项目的图标

在用户界面中，将显示服务器项目和独占式本地会话中的以下图标：

图标 含义

项目服务器

该图标用于指示使用 Exclusive Engenineering 时的项目服务器。

服务器项目

该图标用于标识一个与项目服务器相关的服务器项目。

独占式本地会话

该图标用于指示独占式本地会话。
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Exclusive Engineering 中的标记图标

Exclusive Engineering 中使用以下标记图标：

图标 含义

可标记的对象

单击该对象，可将其标记为检入。 
标记的对象

该对象在用户拥有的独占式本地会话中标记为检入。

标记的对象

在其它会话或服务器项目视图中，标记为待检入的对象。

标记为存在冲突的对象

在一个或多个本地会话中以及在服务器项目视图中标记为检入且会导致冲突

的对象。

在整个多用户工作区内，该对象只能标记为检入一次。

标记为红色的对象仍可检入。但是，由于只有 新检入版本应用于服务器项

目，因此检入可能导致在服务器项目中意外覆盖。

对象已过期

如果上述某个图标叠加有该图标，则表示该对象对应的版本不再是服务器项

目的 新版本，应进行更新。 
如果在未刷新的情况下检入对象，则其他用户的编辑内容会被覆盖并因此取

消。

通过刷新，可确保多用户项目中所有编辑者的版本都相同。 

4.4.2 用户界面中的标记

简介

使用 Exclusive Engineering  时，在 TIA Portal 的用户界面中将显示各种多用户特定的图标，

从而简化多用户的同时操作过程。服务器项目以及本地和独占式会话中用户特有的独特显示

方式，极大提高了合作效率与透明度。

标记对象

要使用 Exclusive Engineering 编辑对象，必须先对该对象进行“标记”。只有标记为编辑的

对象，才能在编辑后传送到服务器项目中。 
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仅“标记的对象”才能添加标记。不会标记无法在独占式本地会话中进行处理的对象。

但可在服务器项目视图中，对此类对象进行编辑。

下文中介绍的图标可指示本人或其他人标记的对象。

可单击相关对象前的灰色标志手动标记对象，也可由系统自动标记。如果在独占式本地会话

编辑器中打开了一个尚未手动标记的对象，则系统将使用“自动选择”功能自动标记该对象。

Exclusive Engineering 中的标记图标

Exclusive Engineering 中使用以下标记图标：

图标 含义

可标记的对象

单击该对象，可将其标记为检入。 
标记的对象

该对象在用户拥有的独占式本地会话中标记为检入。

标记的对象

在其它会话或服务器项目视图中，标记为待检入的对象。

标记为存在冲突的对象

在一个或多个本地会话中以及在服务器项目视图中标记为检入且会导致冲突

的对象。

在整个多用户工作区内，该对象只能标记为检入一次。

标记为红色的对象仍可检入。但是，由于只有 新检入版本应用于服务器项

目，因此检入可能导致在服务器项目中意外覆盖。

对象已过期

如果上述某个图标叠加有该图标，则表示该对象对应的版本不再是服务器项

目的 新版本，应进行更新。 
如果在未刷新的情况下检入对象，则其他用户的编辑内容会被覆盖并因此取

消。

通过刷新，可确保服务器项目中所有编辑者的版本都相同。 

说明

不带标志的对象

请注意，不带标志的对象只能在服务器项目视图中编辑，而不能在独占式本地会话中编辑。
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TIA Portal 中多用户标记的显示

在本地会话或服务器项目中使用 Multiuser Engineering 时，所有编者的以下 TIA Portal 视图

中都将显示多用户特定的标记：

• 项目树中

• 详细视图中

• 总览窗口的“详细信息”(Details) 中
• 库视图中

使用 Exclusive Engineering 时，项目树中所有表格内将额外显示一个第一列。第一列将预留

为上述的多用户特定标记。 
下图说明了项目树中多选对象的示例：

使用 Exclusive Engineering
4.4 用户界面中的图标和标记

使用 Team Engineering
编程和操作手册, 11/2022 153



4.5 创建和管理服务器项目

4.5.1 有关使用服务器项目的简介

简介

安装项目服务器并通过高级工具进行组态和启动后，可在 TIA Portal 中对服务器项目进行管

理。

管理服务器项目

执行命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server > Manage server 
projects) 时，现有服务器连接的所有服务器项目和本地会话都将显示在下一个对话框中。 
如果尚未添加任何服务器项目，则该列表为空。

如果存在有服务器项目，则显示这些项目。在对话框顶部的下拉列表中，选择所需的服务器

连接，系统随后将列出该连接现有的所有服务器项目和本地会话。 
使用不同按钮，钮执行以下操作：

• “选择服务器”(Select server)：新增一条服务器连接。

• “更新”(Update)：更新对话框中的显示。

• “管理服务器项目”(Manage server projects)：在设置中，打开服务器项目的显示。

• “将项目添加到服务器中”(Add project to the server)：打开此对话框，将新的服务器项目

添加到所选的服务器连接中。

可通过以下几种方式：

– 添加新项目

– 添加现有项目

– 在“服务器项目名称”(Server project name) 中，可按需为服务器项目输入新名称。

• “创建本地会话”(Create local session)：为所选择的服务器项目新建一个本地会话。

• “取消”(Cancel)：取消动作并关闭该对话框。

• “添加”(Add)：添加所选择的本地会话。
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说明

显示服务器项目

仅当项目服务器连接存在且服务器已启动时，才能显示服务器项目。

如果连接失败，则将显示相应的通知消息。

说明

删除服务器项目

为防止项目管理中出现不一致，请勿通过存储目录中的资源管理器“手动”删除服务器项目。

删除服务器项目时必须使用高级工具。 
在删除服务器项目之前，必须删除所有相关的本地会话。

快捷菜单中的命令

在快捷菜单的“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框中，可执行以下操作：

• 将项目添加到项目服务器。

• 创建本地会话。

• 删除本地会话。

• 将本地会话导出为一个单用户项目。

• 将本地会话归档。

4.5.2 新建服务器项目

简介

使用项目服务器时，必须先创建一个服务器项目。 
通过向先前安装的服务器添加标准项目（单用户项目），可创建一个项目服务器，并将该项

目用作一个服务器项目。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。
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操作步骤

要创建一个服务器项目，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，单击菜单命令“项目 > 项目服务器 >管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage Server projects)。

2. 在以下对话框中，双击按钮“向服务器添加项目”(Add project to server)。
3. 选择将添加为服务器项目的项目。

–  要添加新项目，请单击“新建项目”(New project) 按钮。

–  要添加现有项目，请单击“添加 现有项目”(Add existing project) 按钮。

4. 必要时，设置单用户项目所需的源路径，或单击“...”按钮导航至所需目录。 
5. 选择将添加为服务器项目的项目。

6. 必要时，可在“详细信息”(Details) 下输入服务器项目的注释信息。 
“项目名称”(Project name) 和“发布者”(Published by) 中的信息通常为系统预先指定，无法编
辑。
所显示的服务器项目名称可以编辑。

7. 如果需要为新添加的服务器项目创建一个本地会话，则应启用“创建本地会话”(Create local 
session) 按钮。

8. 单击“添加”(Add)。
如果选定的项目已作为服务器项目存在，或当前由其它用户打开，则将显示一条通知消息。

结果

所选的单用户项目将添加为新服务器项目，并显示在“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项

目”(Project > Project server > Manage server projects) 中。

如果选择了“创建本地多用户会话”(Create local multiuser session) 选项，则将创建一个新

的本地会话并打开。

4.5.3 删除服务器项目

简介

安装项目服务器并通过高级工具 进行组态和启动后，可在 TIA Portal 中对服务器项目进行管

理。

在 TIA Portal 中，可使用“工具 > 设置 > 项目服务器”(Tools > Settings > Project Server) 下的

“删除”(Delete) 命令删除服务器连接。

删除服务器项目时，只能通过高级工具执行。
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从项目服务器中删除服务器项目

要删除项目服务器中的服务器项目，请按以下步骤操作：

1. 通过用户界面或命令行打开高级工具，并使用其中的命令删除服务器项目。
更多详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

4.6 创建和编辑独占式本地会话

4.6.1 创建一个独占式本地会话

简介

要使用 Exclusive Engineering ，则需创建一个独占式本地会话。系统通常将独占式本地会话

分配给一个指定的服务器项目。

要求

已安装有 TIA Portal 和 TIA 项目服务器

已创建服务器项目。

操作步骤

要创建一个独占式本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。
“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开。 
系统将自动显示上一次操作的服务器项目。

2. 在“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框中，双击“创建本地会话”(Create local 
session)。
“创建本地会话”(Create local session) 对话框随即打开。

说明

请注意，在该对话框中，系统默认输入该本地会话作者且无法编辑。

3. 选择待创建的本地会话类型。

– 如果需要同时在多个编辑器进行操作，则选择 Multiuser Engineering 。
– 如果仅在一个本地会话中进行操作，则选择 Exclusive Engineering 
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4. 单击“生成”(Generate)，启动本地生成服务器，并打开所选的本地会话。

5.“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开，并显示所选服务器项目所有新
创建的本地会话。

结果

系统生成所选择的会话，并显示在“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框中。

4.6.2 打开一个独占式本地会话

简介

可通过以下几种方式打开本地会话：

• 在 TIA Portal 中，通过“ 近使用的项目”(Recently used projects) 打开

• 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。

• TIA Portal 关闭后，使用 Windows 资源管理器项目打开。

打开分配给本地项目服务器的本地会话时，如果该本地项目服务器尚未启动，系统将显示一

条提示信息，询问是否启动本地项目服务器。单击“是”(Yes)，启动本地项目服务器并打开

所选的本地会话。

说明

打开本地会话：

• 本地会话重命名或删除后，将无法再打开。

• 还可将本地保存的会话作为参考项目打开。

如果无法再打开本地会话，则用户将收到一条通知，说明本地会话无法打开。随后系统将询

问用户是否要将此本地会话作为单用户项目导出。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

创建有一个可执行的服务器项目和一个有效的本地会话。
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打开本地会话

要打开 近使用的本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 打开”(Project > Open)。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并列出 近使用的项目和会话。
第一列中的图标可用于区分单用户项目和多用户项目。

2. 选择所需的本地会话，并单击“打开”(Open)。

结果

所选的本地会话将打开。

通过相关的服务器项目打开本地会话

要通过相关的服务器项目打开本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。
“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开。

2. 在下拉列表中，选择所需的项目服务器。

3. 在显示的列表中选择所需的独占式本地会话，然后单击“打开”(Open)。

结果

所有打开的对话框都将关闭，且所选的本地会话打开。

通过 Windows 资源管理器打开本地会话

要通过 Windows 资源管理器打开本地会话，请按以下步骤操作：

1. 如果 TIA Portal 关闭，则可通过 Windows 资源管理器浏览到本地会话的存储目录处。

2. 选择文件扩展名为“*.es <版本>”的指定本地会话，然后双击打开。

结果

TIA Portal 启动并打开所选的本地会话。

说明

使用 Exclusive Engineering 时要关闭一个本地会话，可使用命令“项目 > 关闭”(Project > 
Close)。
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从不同存储位置打开本地会话

要同时打开一个已移动到其它存储位置的本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 打开”(Project > Open)。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并列出 近使用的项目和会话。

2. 选择所需的本地会话，并单击“打开”(Open)。
系统将提示，正尝试从不同存储位置打开本地会话

3. 如果要执行此操作，请单击“确定”(OK) 确认该询问。

结果

所选的本地会话从新的存储位置打开。

有关新存储位置的信息将保存在相关服务器中。

在未连接服务器时，打开本地会话

相关服务器当前不可用时，也可打开本地会话。此时，用户打开本地会话时，将接收到一条

消息，通知可在本地会话中继续离线操作，但具有以下限制条件：

• 在本地会话中，无法看到其他操作员所做的更改。也不会显示黄色或红色标志以及旧的

对象。

• 在服务器连接恢复之前，无法检入对服务器项目的更改。

如果单击“确定”(OK) 确认该消息，则即使没有服务器连接，也可在本地会话中继续操作。

4.6.3 编辑一个独占式本地会话

简介

要在 Exclusive Engineering  系统中操作一个服务器项目，则需创建一个独占式本地会话。 
用户可将更改添加到一个或多个本地会话中，之后再传送到服务器项目中。

每次将更改传送到服务器项目中时，Exclusive Engineering 系统都将为该服务器项目创建一

个新的修订版。
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要求

要在独占式本地会话中执行工程组态任务，则需执行以下操作步骤：

• 安装有 TIA Portal 和项目服务器。

• 或者，也可使用系统默认安装的本地项目服务器。

• 创建有一个可在 Exclusive Engineering 中运行的可执行项目。 
• 已将准备好的项目加载到项目服务器中，并创建了一个服务器项目。

• 已创建了一个独占式本地会话

编辑一个独占式本地会话

要在独占式本地会话中编辑对象，请按以下步骤操作：

1. 创建一个新的独占式本地会话，或打开一个现有的独占式本地会话。

2. 在本地会话中对各对象进行必要更改。
由于是在本地会话中进行独占式操作，因此可对该会话中包含的所有对象进行编辑。

3. 单击项目树中的“应用更改”(Apply changes) 按钮，将更改应用到服务器项目中。
在随后打开的“应用更改”(Apply changes) 对话框中，选择所需选项并单击“确定”(OK)。

结果

独占式本地会话中的更改将按照所选择的方式应用到服务器项目中。

同时，为该服务器项目创建了一个新的修订版。

独占式会话未保存在本地。

4.6.4 保存独占式本地会话

简介

使用 Exclusive Engineering  时，将独占式本地会话保存为文件扩展名为“*.es”的文件。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

已创建服务器项目和有效的本地会话。
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保存独占式本地会话

要保存独占式本地会话，请按以下步骤操作：

1. 打开独占式本地会话：

2. 进行相应更改。

3. 在“项目”(Project) 菜单中选择“保存”(Save) 命令，或单击项目树中的“保存”(Save)。

结果

独占式本地会话以当前项目名称保存，文件扩展名为“.es”。

4.6.5 关闭独占式本地会话

简介

与单用户项目中的相同，也可通过命令“项目 > 关闭”(Project > Close) 关闭独占式本地会话。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

已创建服务器项目，同时打开了一个有效的独占式本地会话。

操作步骤

要关闭独占式本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 关闭”("Project > Close)。
2. 如果要保存所做更改，请在下一条提示中单击“是”(Yes) 进行确认。

结果

独占式本地会话关闭。

即使在独占式本地会话关闭后，关联的服务器项目在项目服务器上仍保持锁定状态。
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4.6.6 归档独占式本地会话

简介

当前产品版本的独占式本地会话可归档为压缩/非压缩单用户项目。 
归档与是否已将独占式本地会话中的更改传送到服务器项目中无关。

归档一个开放式本地会话时，将使用 近保存状态的独占式本地会话进行归档。

独占式本地会话归档为单用户项目时，文件扩展名为“.zap[TIA Portal 的版本号]”。
归档独占式本地会话具有以下优势：

• 可每天将本地会话备份为 TIA Portal 中的一个单用户项目。

• 可使用单用户项目进行测试和调试。

• 单用户项目可用作其它项目的参考项目。

说明

归档独占式本地会话

独占式本地会话在归档时将保存为一个单用户项目，因此无法再用作一个本地会话。

归档独占式本地会话

要将独占式本地会话归档为一个单用户项目，请按以下步骤操作：

1. 在“项目”(Project) 菜单中，选择“归档...”(Archive...) 命令。
“归档”(Archive) 对话框随即打开。

2. 在“源路径”(Source path) 字段中，系统默认显示扩展名为“.als17”的开放式会话。此外，也
可使用选择框选择不同的独占式本地会话进行归档。

3. 要创建一个压缩的归档文件，可选择“归档为压缩文件”(Archive as compressed file) 选项。

4. 如果不希望归档搜索索引和 HMI 编译结果，则可选择选项“丢弃可恢复的数据”(Discard 
restorable data)。
必要时，可恢复已丢弃的数据。 

5. 要自动添加日期和时间信息，可选择“在目标名称中添加日期和时间”(Add date and time to 
the target name)。 

6. 在“目标路径”(Target path) 字段中，选择归档文件的保存目录或该项目的新目录。
在“选项 > 常规 > 归档设置 >项目归档的存储位置”(Options > General > Archive settings > 
Storage location for project archives) 中，可设置默认目录。

7. 单击“归档”(Archive)。
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结果

独占式本地会话已归档为一个单用户项目。

系统为该本地会话创建了一个文件扩展名为“.zap17”的归档文件。

该归档文件中包含完整的项目目录。为了节省空间，可另外对压缩归档的各个文件进行缩减，

仅包含基本组件。

如果项目未压缩，则只在指定的存储位置处创建一个原始项目的目录副本。 

4.6.7 离线编辑独占式本地会话

简介

打开一个独占式本地会话时，系统将自动与关联的项目服务器建立连接。 
但用户也可选择在不连接服务器的情况下在独占式本地会话中进行离线操作。

如果打开本地会话时无法与服务器建立连接，则将弹出一个对话框并显示相应的错误消息。

如果单击“确定”(OK) 确认该对话框，即使没有服务器连接，也可在本地会话中继续操作，但

具有以下限制条件：

• 再次连接服务器后，将传送在本地离线会话中进行的更改。

说明

打开本地会话的注意事项：

• 本地会话重命名或删除后，将无法再打开。

• 本地会话不能作为参考项目打开。

打开本地会话时，如果符合上述条件，则将显示一条注意事项，指明该会话无法打开。 

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

创建有一个可执行的服务器项目和一个有效的本地会话。
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打开本地会话并进行离线工作

要打开本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 打开”(Project > Open)。
“打开项目”(Open project) 对话框随即打开，并列出 近使用的项目和会话。
第一列中显示的图标可用于区分单用户项目和服务器项目。

2. 选择所需的本地会话，并单击“打开”(Open)。
3. 如果无法与相关的项目服务器建立服务器连接，则将接收到相应的消息。 
4. 单击“确定”(OK)。
5. 第二个对话框随即打开，通知用户无法与服务器建立连接。如果单击“确定”(OK) 确认该对话

框，则即使没有服务器连接，也可在本地会话中继续操作，但具有上述限制条件。

6. 所做更改可保存在独占式会话本地。服务器再次可用后，可立即应用这些更改。

结果

所选择的本地会话离线已打开，且可进行离线编辑。

“应用更改”(Apply changes) 呈灰色显示，且无法激活。

仅当服务器再次连接时，才能在服务器项目中应用更改。

4.6.8 退出独占式本地会话中的操作

简介

可通过多种方式退出独占式会话中的操作、再次解除服务器锁定以及删除独占式本地会话。 

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

已创建服务器项目，同时打开了一个有效的独占式本地会话。

独占式会话打开时的操作步骤

要退出在已打开的独占式会话中的操作，请按以下步骤操作：

1. 打开独占式本地会话：

2. 在项目树中，单击“应用更改”(Apply changes) 按钮。 
“应用更改”(Apply changes) 对话框随即打开。

3. 在此对话框中选择“退出 Exclusive Engineering ”(Exit Exclusive Engineering) 选项。

4. 单击“确定”(OK)。
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用于已关闭独占式会话的操作步骤

要退出在已关闭的独占式会话中的操作，请按以下步骤操作：

1. 单击“项目 > 管理服务器项目”(Project > Manage server projects) 命令。
“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开。

2. 选择所需独占式会话，并单击快捷菜单中的“退出本地会话”(Exit local session)。
3. 单击“确定”(OK)。

结果

独占式本地会话中的更改将应用到服务器项目中。

对项目服务器的锁定已解除，服务器再次对其他用户开放。

随后会删除独占式本地会话。

4.6.9 显示与服务器项目相关的所有独占式本地会话

简介

在 TIA Portal 中，可显示与某个服务器项目相关的所有独占式本地会话。

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

创建有一个可执行的服务器项目和一个有效的独占式本地会话。

显示所有本地会话

要显示属于某个服务器项目的所有独占式本地会话，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“项目 > 项目服务器 > 管理服务器项目”(Project > Project server 
> Manage server projects)。
“管理服务器项目”(Manage server projects) 对话框随即打开，并显示所选项目服务器上包含
的所有项目。

2. 选择所需的服务器连接。 
将列出与该服务器连接相关的所有服务器项目。

3. 选择所需的服务器项目并打开，显示所有相关独占式本地会话。 
4. 要打开一个独占式本地会话，可选择相应的会话并单击“打开”(Open)。
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结果

系统将显示选定服务器项目可用的所有独占式本地会话。 
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使用 PLC 同步功能调试项目 5
5.1 PLC 同步基本知识

简介

作为  Team Engineering  的组成部分，用户可执行项目的 PLC 同步操作。在此期间，多个编

辑人员可以通过 多 5 套工程组态系统 (ES) 同时访问一个 CPU。
其优势在于，在调试期间可同时对主项目的一部分进行单独编辑和离线编辑。可能的话，在

装载期间其他编辑人员所做的更改将显示在“软件同步”(Software synchronization) 对话框

中并自动同步。

根据所用 CPU 的固件版本，某些在线功能也可以同时从共享 CPU 上的多个工程组态系统执行，

如：

• 监视 CPU 上的块

• 监视并强制 CPU 上的块

• 跟踪功能

以下在线功能无法同时执行：

• 加载：只有一个工程组态系统可以装载到 CPU 中。

更多关于 Team Engineering 主题的信息，另请参见 西门子工业在线支持网站中的服务和支

持 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/82142829)。
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创建主项目

“主项目”的结构符合所指定的相关规则 (页 176)，其中包含完整的硬件配置以及所有必需

的变量和块，是共享调试过程中进行 PLC 同步操作的基础。该项目装载到统一使用的 CPU，
然后以“主项目”的形式通过项目副本 多分发到 5 个参与的工程组态系统。  

使用项目副本 
每个工程组态系统仅处理分配到的具体项目副本部分。这一点尤其重要，可以避免在装载和

意外覆盖由其它工程组态系统修改过的块时出现冲突。 
每个工程组态系统在编辑后都会将各自的部分装载到共享 CPU 中。在下载到 CPU 时，可使用 
TIA Portal。自上一次下载之后做出的更改都将通过在线-离线对比的方式显示在“在装载到

设备之前同步软件”(Software synchronization before loading to a device) 对话框（以下称为

“同步对话框”）中。在下载到 CPU 期间，将会给出有关如何将已编辑的离线数据与现有

在线数据进行同步的各种建议。

如果是“相互矛盾的更改”，则需要手动进行同步。 
这类相互矛盾的更改包括：

• 不同的编辑人员同时在不同的项目副本中编辑相同的块时出现的更改。

• 增加、更改或删除项目副本中的 PLC 变量 (I、Q、M、T、C) 导致的更改。

使用 PLC 同步功能调试项目
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• 在项目副本中编辑与硬件配置相关的块时导致的更改。

• 在项目副本中编辑 F 块时导致的更改。

每个编辑人员只有在所有冲突都消除之后才能装载各自的更改。

在共享调试过程中，各工程组态系统可根据需要重复执行项目副本的编辑和装载操作，直至 
PLC 同步操作完成。 

再次将项目副本集成到主项目中

在 PLC 同步结束后，需将各个项目副本重新集成到主项目中。这样，还可以备份仅保存在离

线项目且没有下载到 CPU 中的数据。这些数据包括项目副本中创建的项目语言和文本列表。

为此，可打开主项目和一个项目副本，后者则用作参考对象。使用比较编辑器进行离线/离
线比较，以确定两个项目之间的差异。将编辑过的项目从各自的项目副本中复制到主项目中。

针对所有项目副本重复该步骤。

当共享调试过程中的 PLC 同步操作完成后，将生成一个可执行的主项目，其中包含所有已创

建的项目数据。

即使在调试阶段确定要扩展或更正共享中央元素，如扩展 PLC 变量表，或者添加新硬件组件，

也需要将项目数据集成到主项目中。

关于兼容性的注意事项

以下兼容性规则适用于共享调试过程中的 PLC 同步操作：

• 如果安装有 TIA Portal V13 或更新版本的工程组态系统在线连接 CPU 并执行下载，那么

无论版本如何，第二个工程组态系统都无法建立在线连接。

• 如果使用 TIA Portal V13 以下版本的工程组态系统在线位于 CPU 上，那么无论版本如何，

第二个工程组态系统都无法建立在线连接。

Team Engineering
作为  Team Engineering  的一部分，用户可以选择执行项目共享调试。在此过程中，多个编

辑人员可通过多个套工程组态系统 (ES) 同时访问同一个 CPU。

PLC 同步 
在 PLC 同步操作中，多个工程组态系统将作为 Team Engineering 的一部分，同时操作同一个 
CPU。
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主项目

主项目是执行 PLC 同步操作的基础项目。它是根据特定规则构建的项目，包括已完整组态的

硬件配置以及全部所需的变量和块。该项目装载到共同使用的 CPU 中，然后作为“主项目”

通过项目副本分发到参与的工程组态系统。每个工程组态系统仅处理分配到的具体项目副本

部分。然后，再次将这些项目副本集成到主项目中。

项目副本

在团队工程组态时，可从结构化主项目创建项目副本，并分发到参与的工程组态系统进行编

辑。每个工程组态系统作为参与 PLC 同步操作的成员，仅处理所分配到的具体项目副本部分。

在 PLC 同步结束后，各个项目副本将重新集成到主项目中。 

参见

执行 PLC 同步操作的要求 (页 172)
PLC 同步操作的执行过程 (页 173)

5.2 执行 PLC 同步操作的要求

软件和硬件要求

对项目进行共享调试时，需满足安装 TIA Portal V13 或更新版本所需的软件和硬件 低要求。

以下要求同样适用：

软件：

• 在各个工程组态系统中安装有 TIA Portal V13 或更新版本和“SIMATIC STEP 7 Professional”
软件包。

• 必须在所有工程组态系统中安装相同的软件版本。

• 主项目必需以 V13 或更新版本的产品创建，并已更新为工程组态系统中所用的 TIA Portal 
版本。 

• 从 TIA Portal 低版本切换为高版本时，所有相关的工程组态系统都必需使用该版本。

• 从 TIA Portal 低版本切换为高版本时，主项目必需进行统一调整，且必需将新项目副本传

送到相关的工程组态系统中。
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硬件：

• 可以访问完全组态的 CPU S7-1500 固件版本 V1.5 及以上版本。

• 相关的工程组态系统可以与该 CPU 之间建立在线连接。 

共享项目/在项目上并行工作的要求

项目共享调试具有以下要求：

• 已经创建的项目具有完整硬件配置，以及可以调试的完全设定的用户程序。 
• 项目已下载到 CPU 中并定义为“主项目”。 
• 多个工程组态系统可以访问该 CPU，并且能够与该 CPU 之间建立在线连接。

• 用户需熟悉在同一个 CPU 上共同操作时所定义的规则和具体操作过程。 

有关兼容模式的注意事项

在兼容模式下，不支持 PLC 同步操作功能。

参见

PLC 同步基本知识 (页 169)
PLC 同步操作的执行过程 (页 173)
执行 PLC 同步操作的规则 (页 176)

5.3 PLC 同步操作的执行过程

简介

如果作为团队项目的一部分对项目进行共享调试，则该项目的所有编辑人员都必须遵循既定

的操作流程。

只有遵守指定的程序，项目中的更改和修正才能自动同步和应用，并且各个编辑人员的更改

不会在装载期间无意中被覆盖。
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创建主项目的步骤

可以通过以下步骤创建主项目：

1. 创建包含整个项目结构的主项目。

2. 针对主项目全面配置硬件。

3. 定义一种语言作为项目语言，该语言还必须被所有参与的工程组态系统独占使用。

4. 创建主项目中需要的所有变量和块。

5. 为将要由各个工程组态系统编辑的块创建自己的文件夹和组。 
6. 创建完全设定且可执行的用户程序。

7. 将主项目下载到共享 CPU 中。

8. 在每次下载后保存主项目。

还应注意“执行 PLC 同步操作的规则 (页 176)”中的注意事项。

PLC 同步操作的执行过程 
PLC 同步操作的具体执行过程，如下所示：

1. 将主项目下载到共享 CPU 中。

2. 在相关工程组态系统上创建主项目的副本，并将其分配给参与项目的编辑人员。

3.  通知将要编辑项目副本指定部分且可能下载到 CPU 的所有编辑人员。

4. 在各个工程组态系统中编辑项目副本。 
5. 编辑后，各个工程组态系统会将所做的更改相继下载到 CPU 中。 
6. 所有改动都会在装载期间通过在线-离线比较自动检测到。显示的同步对话框可提供已修改数

据的同步建议。首先需要将其他编辑人员编辑的块下载到您的工程组态系统中，然后才能将
您的更改下载到 CPU 中。更新已下载到项目副本 CPU 中的其他编辑人员的修正时可能需要这
么做。 
提供以下同步选项：

– 下载块：CPU 上已编辑过的块，必须在您的项目副本中更新。

– 下载块：CPU 上的新块，必须下载到您的项目副本中。

– 具有相互矛盾的更改的块：在这种情况下无法进行系统支持的同步；必须手动解决冲

突。

7. 手动解决可能因相互矛盾的更改或对中央对象的更改而出现的任何冲突。

8. 在解决了所有冲突之后，将项目副本下载到 CPU。
9. 在每次下载后保存项目副本。

10.重复编辑项目副本并根据需要多次下载到 CPU 中，直到 PLC 同步操作执行完成。

11.再次将完全编辑过的项目副本集成到主项目中，同时也备份仅离线存在的项目数据。

还应遵循“执行 PLC 同步操作的规则 (页 176)”中的事项。
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手动同步相互矛盾的更改的步骤

可以通过以下步骤手动同步相互矛盾的更改：

1. 启动比较编辑器，手动解决下载到 CPU 时显示在同步对话框中的冲突。在项目树中选择共享 
CPU，然后在快捷菜单中选择“比较 > 离线/在线”(Compare > Offline/Online) 命令。可以根据
对象的状态确定所需执行的操作。但是，请注意同步期间只能执行单方向的操作。

2. 首先对其它编辑人员在 CPU 上更改的所有块以及用户希望应用的所有块选择“从设备上
传”(Upload from device) 操作。

3. 如有必要，对块进行详细的对比以了解 CUP 上装载的离线块与在线块的区别。

4. 手动更正块的相互矛盾的更改。 
5. 然后使用“继续而无需同步”(Continue without synchronization) 命令将受影响的块下载到 

CPU。
6. 在每次下载后保存项目或项目副本。

还应注意“执行 PLC 同步操作的规则 (页 176)”中的注意事项。  

说明

为防止手动同步工程组态系统时再次发生在线更改，在手动同步期间，其它参与的工程组态

系统不应向共享 CPU 下载。

将项目副本集成到主项目中的步骤

通过以下步骤将项目副本集成到主项目中：

1. 打开主项目和将作为参考对象集成的项目副本。

2. 将编辑过的程序部分从对应的项目副本复制到主项目，并确认覆盖了现有对象。还可以使用
比较编辑器将程序部分应用到主项目。

3. 保存主项目，并使用“继续而无需同步”(Continue without synchronization) 命令将其下载到
共享 CPU。

4. 在每次下载后保存主项目。

还应注意“执行 PLC 同步操作的规则 (页 176)”中的注意事项。

修改主项目中中央对象的步骤

通过以下步骤，修改对所有程序部分都有影响的中央对象：

1. 停止对项目副本的进一步处理。

2. 如上文所述，将现有的所有项目副本都相继集成到主项目中。

3. 使用“继续而无需同步”(Continue without synchronization) 命令将主项目下载到共享 CPU。
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4. 在共享对象上进行所需的修改，如硬件配置或 PLC 变量表。同理，修改工艺对象、F 块、OB 
等其它中央对象。

5. 修改完成后，再次将主项目下载到 CPU 中。

6. 在每次下载后保存主项目。

7. 将更新过的项目副本分配到对应的工程组态系统中，以进一步处理。

还应注意“执行 PLC 同步操作的规则 (页 176)”中的注意事项。

参见

PLC 同步基本知识 (页 169)
执行 PLC 同步操作的要求 (页 172)
执行 PLC 同步操作的规则 (页 176)

5.4 执行 PLC 同步操作的规则

简介

如果作为 Team Engineering 的一部分对项目进行 PLC 同步操作，则该项目的所有编辑人员

都必须遵循既定的规则进行操作，以确保合作成功。

主项目的规则

 必须遵循以下规则： 
• 创建适合共享编辑的主项目。

• 将该用户程序拆分为多个相互独立的程序段。

• 使用“组”将程序部分之间相互分开。 
• 针对调用部分程序函数的每个程序部分，使用一个主 OB 和一个中央 FC。
• 尽量为每个部分创建一个单独的 PLC 变量表。

• 在主项目中，指定无法在项目副本中更改的项目语言。

• 如果要在程序部分之间交换数据，请使用 FC 和 FB 接口参数（IN、OUT、INOUT）或全

局数据块。
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• 使用全局数据块保存各个程序部分的数据，不使用位存储器。

• 对于具有相同地址的块，不要为其指定不同的名称。

• 对于具有不同地址的块，不要为其指定相同的名称。

主项目中程序结构的示例

该示例是一个支持团队的结构化主项目，可在 PLC 同步过程中进行同步编辑。 
各工程组态系统可编辑的程序段，如下所示：

• 程序段 1：“Conveyer”
• 程序段 2：“Drill”
• 程序段 3：“FurtherProgramPart”
每个程序段中都包含有一个“主 FB”，用于调用该程序段中特定下一级函数。 
示例：在程序段“Conveyer”中，“ConveyerMainFB”将调用函数“ConveyerStartupFC”。 

在团队项目中，项目结构的这种细分允许并行编辑各个程序部分，并允许在共享调试阶段自

动同步所做的更改。
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共享 CPU 的规则

请遵守以下共享工作规则：

• 编辑人员仅在分配的组中编辑项目副本中分配到的块。

• 在项目副本中只能更改 OB、FB、DB、FC 和 UDT。即，项目副本中的以下程序元素无法编

辑：

– 硬件配置

– PLC 变量表

– 工艺对象

– 文本列表和项目语言

– F 块
• 应在编程中使用全局数据块，而非位存储器。

• 应在编程中使用 IEC 定时器和计数器，而非 SIMATIC 定时器和计数器。

• 在主项目中指定的项目语言无法在项目副本中更改。

编辑共享中央对象的规则

请遵守以下共享中央对象规则：

• 对共享中央对象的更改始终需要通过主项目进行。 
这些对象包括：

– 硬件配置

– PLC 变量表

– 工艺对象

– 文本列表和项目语言

– F 块
• 项目副本中的各种工作版本需要首先再次集成到主项目中，然后才能在主项目中修改共

享中央对象。

• 随后可以在主项目中进行修改，并可以将主项目下载到共享 CPU。
• 修改完成后，可以创建新项目副本并分配到工程组态系统以进一步处理。
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组织块的使用规则 
编辑 OB 时，请遵守以下规则：

• OB 只能在模板副本中创建。如果新的 OB 在项目副本中创建，则无法进行同步。

• OB 包含在主项目中且已下载到 CPU 中时，在相应的项目副本中可对这些 OB 进行修改。

在下载过程中，这些组织块将自动进行同步。

下载到 CPU 的规则

请遵守以下下载规则：

• 编辑人员仅可相继下载项目副本到 CPU；任何时候仅有一个工程组态系统可以下载。

• 下载块时（硬件只能下载到主项目中），可保持参与工程组态系统的在线连接。

• 下载时在同步对话框中执行自动同步。这样可以确保其他编辑人员的更改不会被意外覆盖。

• 更正同步对话框中显示的名称冲突，下载到 CPU 之前，在离线块中对其进行重命名。如

果将块下载到 CPU 时该 CPU 上已存在相同名称的块，则会发生名称冲突。

• 必须手动更正“相互矛盾的更改”。两名编辑人员同时在两套工程组态系统上使用相同

的块时将出现相互矛盾的更改。第一名编辑人员仍可以将其更改下载到 CPU，而不会出

现任何问题。但如果第二名编辑人员想下载同一个已被更改过的块，则同步对话框将显

示有冲突且无法自动解决。之前对该块进行的更改会在下载期间因覆盖而被撤销。在这

种情况下，编辑人员需要决定应用和放弃哪个更改。或者也可以通过在比较编辑器中对

块进行详细对比，手动合并这些更改。

通过规划好项目结构，并在编辑人员之间达成相应的一致意见，就可以避免这种相互矛

盾的更改。

• 对中央对象的更改显示在同步对话框中，但是无法自动同步。对中央对象和硬件配置的

更改始终需要通过主项目进行。

• 在每次下载后保存项目或项目副本。

说明

在项目副本中创建对象并将其随后删除

请注意，在项目副本中创建新对象并将其随后立即删除时，在下载之前也需要进行软件同

步。 
创建对象会导致内部数据管理发生更改，而随后删除该对象并无法撤消这种更改。因此如果

新创建的对象随后被立即删除，那么在下一次装载前就必须进行同步，在项目副本的现有对

象中将看不到任何更改。
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在线功能的规则

使用在线功能时必须遵循以下规则：

加载：

• 无论何时，只能一个工程组态系统将数据下载到 CPU 中。

• 在下载过程中，其它工程组态系统可使用其它在线功能，如监视与控制。

监视和控制：

• 在 CPU (CPU 1517/1518) 上，多达十个工程组态系统可同时监视和控制 多 16 个不同的

块。更多详细信息，请参见 CPU 的技术规范。

• 一个特定的代码块只能同时被一个工程组态系统监视和控制。 
• 但其它工程组态系统可以同时监视和控制其它代码块。

注意

使用多个监控表中的不同修改值并行修改相同操作数时存在风险

处理多个监控表时，请避免使用不同修改值永久多次修改相同操作数。

如果同时使用不同监控表中的不同修改值来永久修改相同操作数，所有监控表将显示 新

修改值，因为在这种情况下将使用分配的 新修改值。

强制

• 一次只能在一个工程组态系统中的 CPU 上进行强制。 
• 启动强制功能的工程组态系统独占地接管强制作业。尽管其它工程组态系统能够收到强

制作业正在运行的信息，但它们却无法访问此作业进行更改。使用“更新强制操作

数”(Update forced operands) 命令，将更新已打开的强制表中当前在 CPU 上强制的所有

操作数和值。使用相关值更新已打开的强制表中的所有强制操作数。一个红色“F”显示在

第一列中，表示强制的操作数。

• 在强制作业所属的工程组态系统结束了在线连接后，此强制作业可由另一个与 CPU 建立

了在线连接，并执行“更新强制操作数”(Update forced operands) 命令。这会启用“全部

强制”(Force all) 和“停止强制”(Stop forcing) 按钮，您可以选择这些功能。

跟踪功能：

• 多四个工程组态系统可同时执行跟踪功能。

• 启动跟踪功能的工程组态系统独占地接管跟踪作业。尽管其它工程组态系统可以在跟踪

编辑器中看到此作业，但却无法访问此作业。

• 在跟踪作业所属的工程组态系统关闭了跟踪编辑器后，此跟踪作业可由另一个重新打开

跟踪编辑器的工程组态系统接管。 
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使用断点进行测试：

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及以上版本的工程组态系统中启用断点后，以下规则适用： 
• 其它工程组态系统不能启用断点。

• 到达断点后即使 CPU 处于“HOLD”模式，也可在正在执行的工程组态系统上启用其它断点。

• 由于到达断点时 CPU 处于“HOLD”模式，因此不同的工程组态系统将无法执行“下载到设

备”，同时 CPU 上的程序也将无法继续执行。仅当当前执行的工程组态系统将 CPU 从
“HOLD”模式设置回“RUN”模式后，程序才能继续执行。到达断点后，其它工程组态系统无

法将模式直接切换为“RUN”。必须先将 CPU 设置为“STOP”模式，然后才能切换到“RUN”模
式。

• 如果正在执行“下载到设备”，则在下载过程中无法启用断点。

• 如果未启用断点，则可在“HOLD”模式下执行“下载到设备”。在下载过程中，CPU 将设

置为“STOP”模式。

注意

在 S7-1500 CPU 固件版本 V2.5 及更高版本中启用断点

在 S7-1500 CPU V2.5 及以上版本中启用断点后，系统将提示所连接输出模块的输出值将保

留在相应的状态下（与 SIMATIC S7-300/S7-400 不同），不会进行复位，也不会置位为所

组态的替换值。此外，在该状态下，SIMATIC S7-1500 将无法再对输入模块的输入值进行

响应。

在每个在线会话中，该信息仅显示一次。

软件单元的使用规则

使用软件单元时，必须遵循以下规则：

软件单元同步：

• 当使用“同步 PLC”(Synchronize PLC) 时，与软件单元相关的关系和属性（例如名称和作

者等）无法自动同步。

• 如果设备加载并随后用较旧版本设备重新加载，则可能导致已由编辑器更改的关系和属

性遭到覆盖，

说明

更改软件单元的属性和关系

对软件单元的属性和关系的更改只能在主项目中执行。 
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参见

PLC 同步基本知识 (页 169)
执行 PLC 同步操作的要求 (页 172)
PLC 同步操作的执行过程 (页 173)

使用 PLC 同步功能调试项目

5.4 执行 PLC 同步操作的规则

使用 Team Engineering
182 编程和操作手册, 11/2022



通过项目间工程组态 (IPE) 交换数据 6
6.1 有关项目间工程组态 (IPE) 的基本知识

项目间工程组态 (IPE) 简介

项目间工程组态（以下称为 IPE）用于在设备代理的帮助下，在不同项目之间交换源项目中

的控制器数据。 
随后可以将这些数据传送到其它项目，在 HMI 中进行可视化，并使用这些数据进行后继组态。

利用项目间工程组态，可以在 HMI 组态的多个项目间轻松提供 PLC 编程中的控制器数据。

使用对象“设备代理数据”，可以轻松一致地跨多个项目交换控制器数据，而无需进行冗余

组态。

这样 HMI 项目工程师便可以处理不包含硬件配置的项目。 这意味着他们可以同时处理 PLC 项
目和 HMI 项目。

可以通过设备代理，在项目间交换下列控制器数据：

• 程序块

• 工艺对象

• PLC 变量

• PLC 报警

以下数据自动包括在交换中：

• 控制器接口

• 组态的通信处理器和通信模块

这种自动数据交换可以确保接口和组态的通信处理器及模块随用户选择的数据一起传送。 在
目标项目中准确无误且一致性地工作时，需要这些数据。

跨项目数据交换

以下选项适用于项目间工程组态中跨项目数据交换：

• 通过 IPE 文件交换控制器数据

• 通过项目文件交换控制器数据
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通过 IPE 文件交换控制器数据

下图显示了通过 IPE 文件进行的跨项目数据交换。

 

源项目中的 PLC 控制器数据通过对象“设备代理数据”传送到目标项目中的 PLC。 
通过 IPE 文件交换的 PLC 数据必须来自 TIA Portal V13 或更高版本的项目。

通过项目文件交换控制器数据

  下图显示了通过项目文件进行的跨项目数据交换。

 

源项目中的 PLC 控制器数据通过项目文件传送到目标项目中的 PLC。 
用户可以轻松传送并继续使用未集成到当前 TIA Portal 项目的 TIA Portal 中旧版 TIA Portal 项
目以及 STEP 7 Classic 项目中的控制器数据。

通过项目间工程组态 (IPE) 交换数据

6.1 有关项目间工程组态 (IPE) 的基本知识
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项目间工程组态 (IPE)
项目间工程组态（以下称为 IPE）用于在“设备代理数据” (Device proxy data) 对象的帮助下，

在不同项目之间交换源项目中的控制器数据。

IPE
项目间工程组态（以下称为 IPE）用于在“设备代理数据” (Device proxy data) 对象的帮助下，

在不同项目之间交换源项目中的控制器数据。

IPE 文件

IPE 文件包括来自源项目的 CPU 控制器数据，这些数据可通过“设备代理数据”对象传送到

目标项目的 CPU 中。 

项目文件

项目文件将 CPU 控制器数据从源对象传送到目标项目中的 CPU 中。 用户可以轻松传送并继

续使用未集成到当前 TIA Portal 项目的 TIA Portal 中旧版 TIA Portal 项目以及 STEP 7 Classic 项
目中的控制器数据。

设备代理数据

借助“设备代理数据”对象，可实现在源项目和目标项目之间实现 CPU 控制器跨项目数据

交换的一致性，而无需任何冗余组态。

使用 IPE 在多个项目间进行数据交换

项目间工程组态 (IPE) 功能为多个项目间的一致性数据交换提供了以下选项：

• 通过 IPE 文件交换 PLC 数据

• 通过项目文件交换控制器数据

两个文件都将 CPU 控制器数据从源对象传送到目标项目中的 CPU 中。

参见

项目间工程组态 (IPE) 的要求 (页 186)
使用项目间工程组态 (IPE) 的概述 (页 186)
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6.2 项目间工程组态 (IPE) 的要求

软件和硬件要求

要使用项目间工程组态的功能，必须满足安装 TIA Portal V13 或更高版本所需的软件和硬件

低要求。 
以下要求也适用：

• 已安装了 TIA Portal V13 或更高版本和“SIMATIC STEP 7 Professional”软件包。

• 正在使用 S7-1200/1500 或 S7-300/400 系列的 CPU。
• 必须在所有涉及的控制器中安装相同的软件版本。

IPE 的要求

从项目接收控制器数据的要求如下：

• 已创建了一个项目，其中具有可以传送到另一个项目的硬件配置和 PLC 数据。 
• 在通过“设备代理数据”对象传送控制器数据之前，已确保项目一致。

• 熟悉项目间工程组态规定的步骤。 

关于兼容模式的注意事项

项目间工程组态的功能在兼容模式下不可用。

参见

有关项目间工程组态 (IPE) 的基本知识 (页 183)
使用项目间工程组态 (IPE) 的概述 (页 186)

6.3 使用项目间工程组态 (IPE) 的概述

跨项目交换控制器数据

用户可以使用项目间工程组态的功能，在“设备代理”的帮助下，在不同项目之间交换现有

控制器数据，并在另一个项目中继续使用这些数据。“设备代理”可轻松且一致地进行跨项

目数据交换，而无需进行冗余组态。

通过项目间工程组态 (IPE) 交换数据
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通过 IPE 文件交换控制器数据的步骤 
要通过 IPE 文件交换数据，请按以下步骤操作：

1. 使用 TIA Portal 创建一个项目，其中包含所有需要的控制器数据和一个可执行的用户程序。

2. 配置此项目所需的硬件。

3. 编译项目以保证项目的一致性。

4. 在项目中，通过单击“设备代理数据”(Device Proxy Data) 文件夹中的“添加设备代理数
据”(Add device proxy data) 命令，在所需的 CPU 下创建对象“设备代理数据”。
结果：已经创建了“设备代理数据”对象。

5. 在项目树中选择所需的设备代理数据，并双击该对象以在编辑器中将其打开。

6. 在编辑器中的“常规”(General) 下输入所需的数据作为设备代理数据，或者应用默认设置。对
于控制器数据的导出，用户可以更改其名称并输入注释。
在编辑器的“定义内容”(Define content) 区域，选择要导出为 IPE 文件的现有控制器数据，并
单击“导出设备代理数据”(Export device proxy data)。

7. 在随后的对话框中，输入要创建的 IPE 文件的名称和存储位置，并单击“保存”(Save)。在导
出成功完成后，用户将立即得到通知。 
结果：选定的控制器数据已被导出为 IPE 文件。

8. 在目标项目中，创建一个设备代理，以便导入 IPE 文件中包含的控制器数据。要执行此操作，
请单击“添加新设备”(Add new device) 命令并在打开的对话框中选择所需的设备代理。

9. 单击新创建的设备代理并从快捷菜单中选择“初始化设备代理”(Initialize device proxy) 命令。 
10.选择要用于初始化的原来创建的 IPE 文件，并在以下对话框中使用“确定”(OK) 确认所做的选

择。初始化过程将启动。
结果：源项目中包含在 IPE 文件中的控制器数据将传送到目标项目中的设备代理。

控制器数据交换成功后，用户可以继续在目标项目中组态，例如将 PLC 变量与 HMI 变量连

接在一起。之后当控制器数据在源项目中发生更改时，可以按照所需的频率进行更新。

通过项目文件交换控制器数据的步骤

通过项目文件交换控制器数据时，设备代理数据可以在源项目中预定义，也可以在目标项目

中定义和选择。

要通过项目文件交换数据，请按以下步骤操作：

1. 使用 TIA Portal 创建一个项目，其中包含所有需要的控制器数据和一个可执行的用户程序。

2. 配置此项目所需的硬件。

3. 编译项目以保证项目的一致性。

4. 打开要从其将控制器数据导入到目标项目的 TIA Portal 项目。

5. 在项目中，通过单击“设备代理数据”(Device Proxy Data) 文件夹中的“添加设备代理数
据”(Add device proxy data) 命令，在所需的 CPU 下创建对象“设备代理数据”。
结果：已经创建了“设备代理数据”对象。

6. 在编辑器中的“常规”(General) 下输入所需的数据作为设备代理数据，或者应用默认设置。对
于设备代理数据，用户可以更改其名称并输入注释。
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7. 在编辑器的“定义内容”(Define content) 区域，选择要通过设备代理数据提供的现有控制器
数据。

8. 单击“保存”(Save) 保存项目的更改。  
结果：成功保存了在设备代理数据中选定的控制器数据。

9. 在目标项目中，创建一个设备代理，用于导入项目文件中包含的控制器数据。要执行此操作，
请单击“添加新设备”(Add new device) 命令并在打开的对话框中选择所需的设备代理。

10.单击新创建的设备代理并从快捷菜单中选择“初始化设备代理”(Initialize device proxy) 命令。

11.选择要用于初始化的原来使用准备好的设备代理数据创建的项目文件，并在以下对话框中使用
“确定”(OK) 确认所做的选择。初始化过程将启动。
结果：源项目中包含在项目文件中的控制器数据将传送到目标项目中的设备代理。

 控制器数据交换成功后，用户可以继续在目标项目中组态，例如将 PLC 变量与 HMI 变量连

接在一起。之后当控制器数据在源项目中发生更改时，可以按照所需的频率进行更新。

更新已传送的控制器数据的步骤

系统的更新要求：

要借助于已创建的“设备代理数据”对象更新已传送的控制器数据，必须满足以下要求：

• 更新时使用的项目与先前传送控制器数据时使用的项目相同。

• 使用已创建的“设备代理数据”传送控制器数据。

• 未同时更改硬件配置或通信接口。用户可以添加新的硬件组件。 

更新步骤：

1. 打开要从其更新目标项目中的控制器数据的 TIA Portal 项目。

2. 双击现有的“设备代理数据”对象，并在目录下选择要进行更新的控制器数据。

3. 保存项目或再次导出 IPE 文件。  
4. 在 TIA Portal 中打开所需的目标项目。

5. 单击目标项目中现有的设备代理，并从快捷菜单中选择“更新设备代理”(Update device proxy) 
命令。 

6. 选择要用于更新的源项目文件，并确认所做的选择。

7. 在以下对话框中的“设备”(Device) 下，选择先前用作数据源的 CPU，将从其重新导入控制器
数据。

8. 在“定义的设备代理数据”(Defined device proxy data) 下，选择所需的对象并单击“确定”(OK) 
退出对话框。 

9. 然后开始进行更新，选定的设备代理数据将从源项目传送到目标项目中的设备代理。

控制器数据更新成功后，可以继续在目标项目中进行组态，例如，将 PLC 变量与 HMI 变量

连接在一起。之后当控制器数据在源项目中发生更改时，可以按照所需的频率进行更新。
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参见

有关项目间工程组态 (IPE) 的基本知识 (页 183)
项目间工程组态 (IPE) 的要求 (页 186)

6.4 在源项目中创建“设备代理数据”

简介

为了跨项目交换控制器数据，需要使用“设备代理数据”对象，该对象可以在源项目中将相

关 CPU 的控制器数据作为 IPE 文件进行传输。

在源项目中创建“设备代理数据”对象

按照以下步骤创建新的“设备代理数据”对象：

1. 打开要为其创建“设备代理数据”的 CPU 下的“设备代理数据”(Device proxy data) 文件夹。

2. 单击“添加新设备代理数据”(Add new device proxy data) 命令。

结果

“设备代理数据”对象已创建并显示在项目导航中相关的 CPU 下。 
所创建的“设备代理数据”包含相关 CPU 的控制器数据。.

6.5 通过“设备代理数据”创建 IPE 文件

打开“设备代理数据”并定义 IPE 文件的内容

按照以下步骤，通过“设备代理数据”创建 IPE 文件：

1. 在 CPU 下项目树中的“设备代理数据”(Device Proxy Data) 文件夹中双击，打开所需的“设备
代理数据”。

2. 在编辑器中的“常规”(General) 下输入“设备代理数据”对象所需的设置，或者应用默认设
置。对于控制器数据的导出，用户可以更改其名称并输入注释。

3. 在编辑器的“定义内容”(Define content) 区域，选择要导出为 IPE 文件的 CU 现有控制器数据，
并单击“导出设备代理数据”(Export device proxy data)。

4. 在随后的对话框中，输入要创建的 IPE 文件的名称和存储位置，并单击“保存”(Save)。在导
出成功完成后，用户将立即得到通知。

通过项目间工程组态 (IPE) 交换数据
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结果

 选定的控制器数据被导出为 IPE 文件。

6.6 通过 IPE 使用其它项目的控制器数据

6.6.1 在 HMI 设备中使用其它项目的控制器数据 

6.6.1.1 控制器数据的基础知识

简介

在 PLC 的源项目中，可以选择将哪些控制器数据存储为设备代理数据。

为此，可以通过已组态的 PLC 创建设备代理数据。

可以交换哪些控制器数据？

以下控制器数据可通过 IPE 进行交换：

• 数据块

• 工艺对象

• PLC 变量

• PLC 监控和 PLC 报警

以下信息可自动进行交换：

• PLC 接口

• 在 PLC 中组态的通信处理器和通信模块

6.6.1.2 通过 IPE 文件初始化设备代理

通过 IPE 文件初始化设备代理

如何通过 IPE 文件初始化设备代理？   
可使用 IPE 文件在两个或多个项目之间交换控制器数据。

通过项目间工程组态 (IPE) 交换数据
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由于数据量较小，您可通过电子邮件等方式发送 IPE 文件。

可为每个 PLC 创建具有不同设备代理数据的多个 IPE 文件。

在目标项目中，每个设备代理只能填入一个设备代理数据记录。

• 从源项目导出了一个 IPE 文件。

该 IPE 文件包含 PLC“PLC_A”的设备代理数据。

• 在目标项目中创建了设备代理。

• 随后在目标项目中，设备代理使用来自 IPE 文件的设备代理数据进行初始化。

• 初始化后，来自 IPE 文件的所有设备代理数据都包含在该设备代理中。

• 如果对源项目进行了更改，则可通过新的 IPE 文件更新目标项目中 PLC_A 的设备代理。

通过 IPE 文件初始化设备代理

简介

使用 TIA Portal 中设备代理上的对话框初始化设备代理数据。

该 IPE 文件包含来自源项目的设备代理数据。

要求

IPE 文件可用。

通过项目间工程组态 (IPE) 交换数据
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步骤

1. 双击项目树中的“添加新设备”(Add new device)。 
2. 在“控制器”(Controller) 下，选择设备代理。

在“设备和网络”(Devices & Networks) 编辑器中创建了一个新设备。

3. 在项目树中选择设备代理。

通过项目间工程组态 (IPE) 交换数据
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4. 在快捷菜单中，单击“初始化设备代理”(Initialize device proxy)。

5. 选择 IPE 文件，然后单击“打开”(Open)。
将打开“初始化设备代理”(Initialize device proxy) 对话框。

说明

在目标项目中进行初始化前无法选择设备代理数据。 
传送 IPE 文件中包含的所有设备代理数据。

如果要在初始化前选择特定的设备代理数据，则需通过项目文件初始化设备代理： 通过

项目文件初始化设备代理 (页 196)

6. 单击“确定”(OK)。
设备代理初始化已开始。

结果

初始化后，来自 IPE 文件的所有设备代理数据都包含在该设备代理中。

例如，现在可以组态与设备代理的 HMI 连接，并且可将来自设备代理的 PLC 变量与 HMI 变
量相连。
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通过 IPE 文件更新设备代理 

简介

如果对设备代理源项目中的设备代理数据进行了更改，则可在目标项目中更新设备代理数据。

说明

更新目标项目中的设备代理数据时，应确保在设备代理的源项目中使用相同版本的 TIA 
Portal，或至多使用较低版本的 TIA Portal。
如果创建目标项目时所用的 TIA Portal 版本高于创建源项目时所用的版本，则设备代理数据

更新将失败。

要求

• 新 IPE 文件包含来自源项目的设备代理数据。

• 已在目标项目中使用 IPE 文件初始化设备代理。

步骤

1. 在项目树中选择设备代理。

2. 在快捷菜单中，单击“更新设备代理”(Update device proxy)。
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3. 选择 IPE 文件。

4. 选择是否要更新 PROFINET 或 PROFIBUS 地址。

5. 单击“确定”(OK)。
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6.6.1.3 通过项目文件初始化设备代理

通过项目文件初始化设备代理

如何通过项目文件进行初始化？  
可使用项目文件在 TIA Portal 项目中传送控制器数据：

• 源项目中有两个 PLC。
• 在源项目中创建了两个 PLC 的设备代理数据对象。

• 源项目被保存。

• 在目标项目中创建了设备代理。

• 在设备快捷菜单中，首先使用设备代理初始化的命令选择源项目 (*.ap13)。
• 可选择“PLC_A”和“PLC_B”控制器，它们的设备代理数据也已创建完成。

• 选择“PLC_A”的设备代理数据后，数据将存储到目标项目的 PLC_Proxy 中。

• 来自源项目的更改可通过项目文件的更新进行传送。

通过项目文件初始化设备代理

简介

使用项目文件初始化设备代理。
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要求

项目文件 (*.ap*) 可用。
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步骤

1. 双击项目树中的“添加新设备”(Add new device)。 
2. 在“控制器”(Controller) 下，选择设备代理。

在“设备和网络”(Devices & Networks) 编辑器中创建了一个新设备。

3. 在项目树中选择设备代理。
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4. 在快捷菜单中，单击“初始化设备代理”(Initialize device proxy)。

5. 在“打开设备代理数据源”(Open device proxy data source) 对话框中选择以下条目：
“TIA Portal 项目 (*.ap*)”(TIA Portal projects (*.ap*))

6. 选择一个项目文件，然后单击“打开”(Open)。
将打开“初始化设备代理”(Initialize device proxy) 对话框。

7. 选择已通过可用的 PLC 创建的设备代理数据对象来初始化设备代理。

8. 单击“确定”(OK)。

说明

初始化设备代理期间，将自动检查所选数据是否一致以及可导入目标项目。如果源项目所含

数据不一致，请编译源项目。 

结果

初始化后，来自所选设备代理数据对象中的项目文件的控制器数据将存储在该设备代理中。

例如，现在可以组态与设备代理的 HMI 连接，并且可将来自设备代理的 PLC 变量与 HMI 变
量相连。
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通过 STEP 7 V5.5 项目进行初始化

有关从 TIA Portal V11 之前的项目中导入控制数据的更多信息，请参见使用 WinCC 和 Simatic 
Manager 进行集成组态 (页 208)部分。

可在 FAQ 中找到更多信息，条目 ID 为：73502293 (http://
support.automation.siemens.com/WW/view/en/73502293)

参见

使用 WinCC 和 SIMATIC Manager 进行集成组态 (页 208)

通过项目文件更新设备代理 

简介

如果对设备代理的源项目中的控制器数据进行了更改，则可在 TIA Portal 项目中更新设备代

理。

要求

• 已设从设备代理的源项目中生成项目文件。

• 目标项目中存在已初始化完毕的设备代理。

步骤

1. 在项目树中选择设备代理。

2. 在快捷菜单中，单击“更新设备代理”(Update device proxy)。
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3. 选择项目文件。
将打开“更新设备代理”(Update device proxy) 对话框。
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4. 选择一个设备。

说明

如果在源项目中创建了多个设备代理数据项目，则需要选择一个设备代理数据项目。

说明

已初始化的设备代理不会被来自其它 PLC 的控制器数据覆盖。

5. 选择是否要更新 PROFINET 或 PROFIBUS 地址。

6. 单击“确定”(OK)。

6.6.2 与设备代理通信

6.6.2.1 与设备代理通信的基础

简介

目标项目中 HMI 设备与源项目现有控制器的数据交换在 TIA Portal 中使用设备代理实现。使

用源项目中的设备代理数据初始化设备代理并将 HMI 设备链接到目标项目中的设备代理 PLC。
HMI 设备与设备代理 PLC 可直接通过子网或跨多个子网相互通信。对于跨多个子网的通信，

您需要将设备代理 PLC 组态为路由器，以便连接 HMI 设备和目标 PLC。
连接伙伴之间的通信可通过以下连接实现： 
• PROFINET
• PROFIBUS 
• MPI

设置网络参数

在 TIA Portal 的“设备和网络”编辑器中，连接 HMI 设备与设备代理 PLC。 
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将 HMI 设备与设备代理 PLC 相连后，修改网络参数的属性。记下源项目中的网络参数并将

其输入到设备代理 PLC 与 HMI 设备之间的网络连接的属性中。

说明

IPE 不会将数据传送到网络组态。因此，需要在目标项目中手动组态所需网络，使目标项目

中的网络组态与源项目中的组态对应。特别是，目标项目中设备的子网 ID 必须与源项目中

设备的 ID 彼此对应。否则，源设备与运行系统中的 HMI 设备将无法通信。

根据连接，提供以下参数：

连接 参数

以太网 S7 子网 ID
MPI
PROFIBUS

S7 子网 ID
高地址

传输速率

总线参数

通过 S7 路由通信

要与这些连接伙伴建立路由连接，必须插入路由器。将路由器和目标 PLC 组态为设备代理。 
可使用 IPE 文件、TIA Portal 项目文件或 STEP 7 V5.5 项目文件初始化路由器和目标 PLC。
用于在子网之间建立网关的具有通信能力的模块(CPU 或 CP)必须具有路由功能。

可在相关的接口属性中编辑 S7 路由设置。 
可以在“设备和网络”编辑器中组态 S7 路由连接。

说明

要与加载源项目数据的连接伙伴建立路由连接，必须在源项目中组态路由连接。
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路由路径在运行系统中由系统确定，并且不受用户影响。组态期间无法生成有关连接故障的

信息。所有相关的路由路径都必须在 TIA Portal 中严格按照它们在 STEP 7 源项目中的组态进

行映射。

6.6.2.2 组态直接连接

简介

在目标项目中使用“设备和网络”编辑器在设备代理 PLC 与 HMI 设备之间组态直接连接。 
以下组态介绍了下列通信伙伴的网络：

• HMI 设备

• 设备代理 PLC
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要求

• 已从源项目中导出设备代理数据

• 已在目标项目中创建一个 HMI 设备

• 已创建一个代理设备

步骤

1. 记下源项目中连接的子网 ID。 
对于 MPI 或 PROFIBUS 连接，还需记下 高地址、传输速度和总线参数。

2.
使用源项目中的设备代理数据初始化目标项目中的设备代理。

3. 连接 HMI 设备与设备代理 PLC 的通信接口。
将自动生成相应的 S7 子网。

4. 将在源项目中记下的参数传送到 TIA 项目的参数中：

– 在“参数 > 常规”(Properties > General) 下输入 S7 子网 ID。 
– 在“属性 > 网络设置”(Properties > Network Settings) 下输入 高地址和传输速率。 
– 在“属性 > 总线参数”(Properties > Bus parameters) 下输入总线参数。
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6.6.2.3 组态路由连接

简介

HMI 设备与设备代理 PLC 可跨多个子网相互通信。要进行路由连接，将设备代理 PLC 组态为 
HMI 设备与目标 PLC 之间的路由器。

说明

要与源项目的连接伙伴建立路由连接，必须在源项目中组态路由连接。

以下组态介绍了下列通信伙伴的网络：

• HMI 设备

• 设备代理 PLC 用作路由器

• 设备代理 PLC 用作目标 PLC
HMI 设备与目标 PLC 之间的路由涉及的所有子网都必须在源项目中组态。必须以相同方

式在目标项目中组态这些子网。

要求

• 已从源项目中导出设备代理数据

• 已创建 HMI 设备

• 已添加两个设备代理
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步骤

1. 记下源项目中连接的子网 ID。
对于 PROFIBUS 连接，还需记下 高地址、传输速度和总线参数。 

2. 使用源项目中的设备代理数据初始化目标项目中的源代理。

3. 在 HMI 设备与路由器以及路由器与 PLC 之间按照源项目中的组态创建网络连接。

4. 单击“连接”(Connections) 按钮。

5. 连接 HMI 设备和路由器的通信接口。 
路由器和目标 PLC 将自动连接。

6. 使用拖放操作在 HMI 设备与目标 PLC 之间创建 HMI 连接。 
“与子网连接”(Connect with subnet) 对话框随即打开。

7. 选择“添加 S7 路由连接”(Add S7 routing connection)。 
路由连接创建完成。 

8. 将在源项目中记下的参数传送到 TIA 项目的参数中：

– 在“参数 > 常规”(Properties > General) 下输入 S7 子网 ID。 
– 在“属性 > 网络设置”(Properties > Network Settings) 下输入 高地址和传输速率。

– 在“属性 > 总线参数”(Properties > Bus parameters) 下输入总线参数。
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结果

“HMI 连接”(HMI connections) 编辑器中将显示创建的连接。

6.6.3 使用 WinCC 和 SIMATIC Manager 进行集成组态

6.6.3.1 使用 WinCC 和 SIMATIC Manager 进行集成组态的基本原理

使用 WinCC 和 SIMATIC Manager 进行集成组态

TIA Portal 具有一致的用户界面，使用户可以创建 PLC 程序和 HMI 组态。 
在某些情况下，出于技术方面或客户特定的原因，仍然有必要使用“STEP 7 V5.x”软件创建 PLC 
程序并使用 WinCC 软件 (TIA Portal) 创建 HMI 组态。 
用户可以通过设备代理 PLC 直接访问在 SIMATIC Manager 中组态的 PLC 及其 新数据，并

将其集成到 WinCC (TIA Portal) 中。

要求

• V13 或更高版本的 WinCC
• V5.4 SP3 或更高版本的 SIMATIC Manager STEP 7
• 在 SIMATIC Manager 中，必须安装 STEP 7 项目中使用的所有必需软件选件包。

• SIMATIC Manager 中的项目必须保持一致。 
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支持的 PLC
• S7-300 PLC
• S7-300F PLC
• S7-400 PLC
• S7-400F PLC
• S7-300 T-PLC
• ET200 PLC (IM 151-x CPU)

支持的报警处理

• 离散量报警类型

• 模拟量报警类型

• 信号系统故障 (SFM)
• Alarm_S、Alarm_SQ、Alarm_D、Alarm_DQ

6.6.3.2 通过 STEP 7 项目文件初始化设备代理

简介

通过初始化在 SIMATIC Manager 内建立至 CPU 的连接。 成功完成初始化之后，SIMATIC 
Manager 中包含的变量和消息也可用于 WinCC 项目。

初始化设备代理 PLC
1. 通过 STEP 7 项目的项目文件 (*.s7p) 来初始化设备代理。

在“初始化设备代理”(Initialize device proxy) 对话框中，选择设备代理的 CPU、程序块、符
号和 PLC 消息。

2. 成功完成初始化之后，所选的数据将显示在项目树的程序文件夹中。

说明

数据不会在 WinCC (TIA Portal) 中处理。 仅可读取变量。 对 STEP 7 程序所做的更改始终在 
SIMATIC Manager 中执行。
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说明

对 H-PLC 的支持

从 STEP 7 V5.5 起，TIA Portal 中的 IPE 功能也支持使用 H-PLC。在设备代理初始化期间仅主 
H-PLC 相关。

显示原设备的初始名称

1. 打开设备代理 PLC 的设备组态。

2. 选择“设备视图”(Device view)。
3. 打开“属性 > 常规 > 常规 > 设备代理信息”(Properties > General > General > Device proxy 

information)。
初始名称显示在“代理源”(Proxy source) 下。

创建 HMI 与 PLC 之间的网络连接

使用“标准 PLC”时，组态所用 HMI 设备与设备代理 PLC 之间的网络连接。

1. 在设备组态中选择“网络视图”(Network view)。
2. 标记设备代理 PLC 并在“属性”(Properties) 下输入与 SIMATIC Manager 中 PLC 程序所具有属

性相同的连接属性。

3. 联网并连接这两台设备。

说明

网络连接和地址

无论您建立的是以太网连接还是 PROFIBUS 连接，都要检查所用模块的各自地址和总线参数，

并根据需要调整这些内容。 如果使用 PROFIBUS，应遵循 调整网络参数 (页 211) 下的附加

信息。
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6.6.3.3 调整网络参数

简介 
如果您已将 HMI 设备与设备代理 PLC 联网，则在下列情况下，必须修改 STEP 7 5.x 项目中

参数的属性：

• 已创建一个 STEP 7 V5.x 项目。 该项目中使用 WinCC flexible 创建的 HMI 设备已移植到 
WinCC (TIA Portal) 且与设备代理 PLC 联网。

• 已创建一个 STEP 7 V5.x 项目。 HMI 设备仅使用 WinCC (TIA Portal) 进行组态且与设备代

理 PLC 连接。

根据连接，提供以下参数：

连接 参数

以太网 S7 子网 ID
MPI
PROFIBUS

S7 子网 ID
高地址

传输速率

总线参数

记录 STEP 7 项目中的参数，然后在 TIA Portal 中将这些参数输入到网络连接的属性中。

调整网络参数

1. 在 SIMATIC Manager 中打开 CPU 的硬件配置。

2. 打开 CPU 的 PROFIBUS 接口的对象属性。

3. 在“MPI/DP 属性”(MPI/DP properties) 对话框中选择“常规”(General) 下方的“属
性...”(Properties...) 按钮。
将打开“属性 – PROFIBUS 接口”(Properties – PROFIBUS interface) 对话框。

4. 在“属性 - PROFIBUS 接口”(Properties - PROFIBUS interface) 对话框中选择“参
数”(Parameters) 下方的“属性...”(Properties...) 按钮。 
将打开“属性 – PROFIBUS”(Properties – PROFIBUS) 对话框。
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5. 记下 S7 子网 ID。

6. 如果修改 PROFIBUS 连接，请记录“网络设置”(Network settings) 对话框中的“ 高地
址”(Highest address) 和“传输速率”(Transmission rate) 参数。

7. 如果修改 PROFIBUS 连接，请在“网络设置”(Network settings) 下的“属性 - 
PROFIBUS”(Properties - PROFIBUS) 窗口中选择“总线参数”(Bus Parameters) 按钮。
记下此处列出的总线参数。

8. 在 TIA Portal 的“设备和网络”编辑器中，选择设备代理 PLC 与 HMI 设备之间的网络连接。
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9. 在“属性 > 常规 > 网络设置”(Properties > General> Network Settings) 下，选择“用户自定
义”(User-defined) 配置文件。

10.将在 STEP 7 组态中记下的参数传送到 TIA 项目的参数中：

– 在“参数 > 常规”(Properties > General) 下输入 S7 子网 ID。
– 在“属性 > 网络设置”(Properties > Network Settings) 下输入 高地址和传输速率。

– 在“属性 > 总线参数”(Properties > Bus parameters) 下输入总线参数。
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6.6.3.4 检查不一致的数据

简介

初始化设备代理期间，将自动检查所选数据在源项目中是否一致以及是否可将该数据导入目

标项目。 如果源项目中包含不一致的数据，应在 SIMATIC Manager 中修复源项目中的这些

数据。 
STEP 7 V5.x 提供以下用于确定和修复不一致数据的工具：

• “检查块的一致性”(Check block consistency)，用于检查数据块和报警

• “符号编辑器”(Symbol Editor)，用于检查符号

说明

有关“检查块一致性”和“符号编辑器”的更多信息，请参见 STEP 7 V5.x 文档。

检查数据块和消息

1. 在 S7 SIMATIC Manager 中打开源项目。

2. 在项目窗口中标记块文件夹。

3. 从快捷菜单中选择“检查块的一致性...”(Check block consistency...) 条目。
将打开“检查块的一致性”(Check block consistency) 编辑器。

4. 从菜单中选择“程序 > 编译”(Program > Compile) 命令。
块中的不一致问题将被自动修正，对象将被编译。

5. 如果无法自动修正一致性问题，将输出错误消息。 双击错误消息将跳转到问题对象。 手动修
正不一致问题，然后保存项目。

检查符号

1. 在 S7 SIMATIC Manager 中打开源项目。

2. 通过双击符号表启动符号编辑器。
将打开符号编辑器。

3. 表中的无效全局符号标记为红色。 
4. 修复或删除无效的符号。

6.6.3.5 调整变量和连接

简介

在移植后调整连接名称并同步用于建立连接的变量。
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使用设备代理 PLC 联网 HMI 设备后，系统会建立连接并分配连接名称。 如果已经存在一个 
HMI 连接，请调整新连接名称。

调整连接名称

1. 复制之前的连接名称。

2. 删除现有连接。

3. 用之前的名称取代新连接名称。

变量的符号连接

1. 调用变量编辑器。

2. 选择所有变量。

3. 单击“同步以与 PLC 变量进行比较”(Synchronize to compare with PLC tag)。
将打开“用于同步 WinCC 变量的选项”(Options for synchronizing WinCC tags) 窗口。

4. 在窗口中选择“数据类型和绝对地址匹配”(Data type and absolute address agree) 和“用 PLC 
变量名称取代 WinCC 变量名称”(Replace WinCC tag name by the PLC tag name) 选项。 

5. 单击“同步”(Synchronize)。
将执行变量同步。

6.6.3.6 通过 STEP 7 项目文件更新设备代理

简介

只要在 SIMATIC Manager 中执行了影响 HMI 设备的更改，就必须更新设备代理 PLC 的数据。 
例如，更改或扩展数据块中的地址区域就属于上述情况。

更新设备代理数据

1. 通过 STEP 7 项目的项目文件 (*.s7p) 来更新设备代理的数据。 
2. 在更新对话框中，选择在设备代理 PLC 的初始化期间用作数据源的 CPU。

不允许使用不同的硬件配置进行更新。

3. 此外，您还可以通过该对话框从 SIMATIC Manager 选择新建的数据块。 
只有选定对象会导入 TIA Portal 项目中。

说明

之前初始化过程中选定的所有数据均将自动再次选定。 如果想要从设备代理 PLC 中删除

数据，则应只更改此默认设置。 例如，如果 DB1 已通过初始化包含在 TIA Portal 项目中，

但此时您已取消激活 DB1，那么在更新期间 DB1 将从 TIA Portal 项目中删除。
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4. 单击“确定”(OK) 按钮，确认选择。
将开始更新变量。

5. 变量地址会自动通过变量的符号连接进行调整。 
这样便完成了变量的更新。

6.6.3.7 包含 SIMATIC Manager 的变量

简介

通过初始化设备代理 PLC，可以将 SIMATIC Manager 的变量包含到 WinCC 项目中。 
在 WinCC 中，您可以将设备代理 PLC 的变量直接插入 HMI 画面或画面对象中。

将变量插入 HMI 组态中

1. 在项目树中，打开包含设备代理 PLC 的程序块的文件夹。

2. 选择包含变量的块。

3. 详细视图中将显示选定块的所有变量。

4. 使用拖放操作将详细视图中的变量拖到工作区中。
将创建一个包含选定变量的 I/O 域。  在巡视窗口中执行进一步的设置。

还可以在 HMI 画面中组态 I/O 域，并使用拖放操作将变量拖到 I/O 域中。

结果

设备代理 PLC 的块的变量已插入 HMI 项目并与 I/O 域连接。

6.6.3.8 组态“Direct keys”系统函数

简介

如果要将仅可用 WinCC (TIA Portal) 组态的 HMI 设备（例如 SIMATIC HMI 精智面板）集成到 
SIMATIC Manager 的硬件组态，则需要相应匹配的 GSD/GSDML 文件。

WinCC 需要的 GSD/GSDM 文件位于 搭配使用 WinCC (TIA Portal) 和 STEP 7 V5.x 进行组态的

常见问题解答 (http://support.automation.siemens.com/CN/llisapi.dll?
aktprim=4&lang=zh&referer=%2fCN%2f&func=cslib.csinfo&siteid=csius&groupid=40000
02&extranet=standard&viewreg=CN&&nodeid4=20229806&objaction=csopen)
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安装 GSD 文件

1. 在 SIMATIC Manager 中打开硬件组态。

2. 选择菜单命令“选项 > 安装新 GSD 文件”(Options > Install New GSD Files)。
将显示“安装 GSD 文件”(Install GSD files) 对话框。

3. 使用“浏览”(Browse) 按钮选择包含 GSD 文件的文件夹。

说明

SIMATIC Manager 中的 PROFINET/PROFIBUS 存储路径

HMI 设备的 GSDML 文件位于硬件目录中的 „PROFINET IO > HMI > SIMATIC HMI > GSD > 
KP/x“ 下。

HMI 设备的 GSD 文件位于硬件目录中的 „PROFIBUS DP > Weitere FELDGERÄTE > MMI > 
SIMATIC_HMI > HMI CP_x“ 下。

4. 标记所有文件并单击“安装”(Install) 命令按钮。

PROFINET 连接：PROFINET IO 直接键

1. 请注意用于要取代的 HMI 设备的属性。
如果对 I/O 地址、设备名称、设备编号和诊断地址进行评估，应特别注意这些内容。

2. 移除现有的 GSD 文件。 
3. 将所组态的 HMI 设备从硬件目录中拖放到所显示的 PROFINET IO 总线。

4. 按照说明调整属性。

说明

命名设备时应考虑 PROFINET IO 设备的命名规则。设备名称仅可使用小写字符并且不得

有特殊字符。 

5. 单击“确定”(OK) 确认输入。
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6. 保存并编译组态并将硬件组态传输到控制器。

7. 打开 TP1200 Comfort 的设备组态并切换到“设备视图”(Device view)。
8. 在 WinCC 中所组态 HMI 设备的属性中，于“属性 > 常规 > PROFINET 接口 X1 > 以太网地

址”(Properties > General > PROFINET interface X1 > Ethernet addresses) 下输入 PROFINET 设
备名称。
要分配 PROFINET 设备名称，取消选择“自动生成 PROFINET 设备名称”(Generate PROFINET 
device name automatically) 选项。

说明

WinCC 组态中的 PROFINET 名称必须对应于 SIMATIC Manager 中保存的 PROFINET 名称。
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PROFIBUS 连接：PROFIBUS DP 直接键

请注意直接键是在 SIMATIC Manager 中组态的。

说明

如果从一个面板组态多个 CPU 的直接键，直接键将仅在一个 CPU 中有效。

其它的 CPU 将显示总线/组错误。

1. 请注意用于要取代的 HMI 设备的属性。
如果对 I/O 地址、设备名称和诊断地址进行评估，应特别注意这些内容。

2. 移除现有的 GSD 文件。 
3. 将包含所组态 HMI 设备类型的 GSD 模块从硬件目录拖放到所显示的 PROFIBUS DP 总线中。

4. 如上文所述的内容调整 I/O 地址、设备名称、PROFIBUS 地址和诊断地址等属性。

5. 单击“确定”(OK) 确认输入。

6. 保存并编译组态并将硬件组态传输到控制器。

7. 打开要使用的 HMI 设备的设备组态并切换到“设备视图”(Device view)。
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8. 在所组态 HMI 设备的属性中，于“属性 > 常规 > MPI/DP 接口 X2 > PROFIBUS 地址 > 联网的
接口”(Properties > General > MPI/DP interface X2 > PROFIBUS address > Network interface 
with) 下联网 PROFIBUS 接口。

9. 在“参数”(Parameters) 中指定 PROFIBUS 地址。

说明

WinCC 组态中的 PROFIBUS 地址必须对应于 SIMATIC Manager 中保存的 PROFIBUS 地址。
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法律资讯

警告提示系统

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅与财产损

失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。

危险

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。

警告

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。

小心

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。

注意

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用 高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导致人身伤

害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。

合格的专业人员

本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说明，特别

是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。

按规定使用 Siemens 产品

请注意下列说明：

警告

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。

商标

所有带有标记符号 ® 的都是 Siemens AG 的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。若第三方出于自

身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。

责任免除
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项目服务器简介 1
简介

借助 TIA Portal，TIA Project-Server（下文称为项目服务器）的操作更为轻松便捷。

可以使用项目服务器的功能来处理 Multiuser Engineering、Multiuser Commissioning 和 
Exclusive Engineering。
除专用项目服务器外，还提供功能有限的本地项目服务器。

使用项目服务器，可以管理在相应本地会话中通过 Multiuser Engineering  和 Exclusive 
Engineering 编辑的服务器项目和服务器库。

TIA Project-Server V1：安装

可通过以下几种方式安装项目服务器：

• 不借助 TIA Portal，而通过独立的安装过程单独安装

• 与 TIA Portal 一同安装。

与 TIA Portal 同时安装时，始终会安装为此目的发布的项目服务器版本。

在没有新的 TIA Portal 版本的情况下，同样会为该 TIA Portal 版本发布之后发布的项目服

务器版本。

有关为特定项目服务器版本发布的 TIA Portal 版本的信息，请参见本部分：

“项目服务器的兼容性说明 (页 34)”
安装服务器时，需要在 Windows 防火墙中进行特定设置，并可能需要证书。

要安装和组态项目服务器，需要具有管理员权限。

安装后，使用 Power-Tools 组态项目服务器并启动服务器。

附加信息：

• “安装和卸载项目服务器 (页 31)”
• “工业在线支持：TIA Project Server - 下载 (https://

support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109810588)”

使用 TIA 项目服务器
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项目服务器的属性

项目服务器具有以下属性：

• 管理员可通过提供的高级工具对项目服务器进行组态和管理。

• 项目服务器对服务器项目或服务器库的所有编辑人员均可用（视其权限而定），而且也

可从外部进行访问。

• 可在 TIA Portal 外部启动和管理项目服务器。

• 通过 TIA Portal 中的设置组态和管理从项目服务器到 TIA Portal 的连接。

在 TIA Portal 中，通过命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project 
server) 调用项目服务器的设置。

• 指定为项目服务器名称的“别名”用作标识符，且之后不可更改。

项目服务器的 Microsoft 系统帐户

安装项目服务器时，系统将为该项目服务器创建一个 Microsoft 系统帐户。

Microsoft 将定期更改该密码。

该帐户的密码过期时，需要更改密码并重启项目服务器。

项目服务器的数量结构

要有效地使用项目服务器， 多可创建 100 个服务器连接。

到达该限值时，系统将显示一条消息，指示无法创建任何新的服务器连接。删除不再需要的

任何服务器连接后，即可再次创建新的服务器连接，直至达到 大数目。

根据所用硬件，项目服务器的组态限值如下所示：

项目服务器中的项目/库和修订版 标准项目服务器（用作临时项目服务器）

硬件：

Field PG M5 Advanced（或类似产品）

Intel® Core™ i5-6440EQ， 高 3.4 GHz，16 GB 
RAM（大项目为 32 GB）
50 GB 的 SSD
程序段 1 GBit
15.6" 全高清显示器 (1920 x 1080)

每台服务器上服务器项目和服务器库的 大数量： 1000
每台服务器上的 大组数： 1000
每台服务器上激活项目和库的 大数量： 100

项目服务器简介
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项目服务器中的项目/库和修订版 标准项目服务器（用作临时项目服务器）

硬件：

Field PG M5 Advanced（或类似产品）

Intel® Core™ i5-6440EQ， 高 3.4 GHz，16 GB 
RAM（大项目为 32 GB）
50 GB 的 SSD
程序段 1 GBit
15.6" 全高清显示器 (1920 x 1080)

每个项目的激活工作区的 大数量 63
每个服务器上并行加载进程的 大数量 10
每个服务器上所保持修订版的 大数量： 无限制，可组态任意数量

默认设置 = 10
请确保具有足够的存储空间，用于保存修订版。

说明

服务器硬件

使用的服务器硬件功能越强大，支持的项目数量就越大。

要提高性能，请使用较少的文件夹来存储管理项目的存储结构。用于存储项目及其对象的文

件夹越多，使用的工作内存就越多。

参见

项目服务器的兼容性说明 (页 34)
工业在线支持：TIA Project Server - 下载 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/109810588)
安装和卸载项目服务器 (页 31)

项目服务器简介
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项目服务器的基础知识 2
简介

要使用 Multiuser Engineering、Multiuser Commissioning 或 Exclusive Engineering，需要用

一台项目服务器来管理服务器项目、服务器库和本地会话。

TIA Portal 的各个版本均包含具有相应功能的版本特定项目服务器。

借助项目服务器，可执行以下操作：

• 新建多名用户可同时操作的服务器项目和服务器库。

• 显示和管理现有的服务器项目和服务器库。

• 按组对服务器项目和服务器库进行排序和管理。

• 创建和管理本地会话。

项目服务器与 TIA Portal 的兼容性

在各种应用程序中，均支持在项目服务器与 TIA Portal 之间进行数据通信。

更多详细信息，请参见“项目服务器的兼容性说明 (页 34)”。

要求

要使用项目服务器的功能，需要安装适合项目服务器的软件。

或者，也可使用随 TIA Portal 默认安装的本地项目服务器。

可能的服务器配置

在 TIA Portal 中可进行不同的服务器配置：

1. 将项目服务器用作“专用服务器”，即作为外部服务器实现长期协作。

2. 在工作站上，设置所谓的“临时项目服务器”，执行相应的服务器功能。

3.“本地项目服务器”会自动安装在 TIA Portal 中，但功能有限。

下表列出了各种服务器配置中的操作方式概览信息。

使用 TIA 项目服务器
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项目服务器的服务器配置概览表

第一个项目服务器，用作专用服务器

• 项目服务器可与 TIA Portal 一同安装，也

可作为单机产品单独安装。

• 这种配置通常作为“办公网络配置”。

• 项目服务器运行在一台单独的计算机上。

• 这种服务器组态默认支持随时访问和

“全天候”同时操作。

• 必须安装项目服务器并进行相应组态。

 

2.临时项目服务器：

• 服务器项目的编辑人员可在自己的计算

机上应用服务器功能。

• 这种配置方式也可用作“办公室组态”。

• 必须安装和组态临时项目服务器。

项目服务器的基础知识
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项目服务器的服务器配置概览表

3.本地项目服务器：

• 本地项目服务器在相应编辑人员的计算

机上运行。

• 由于随 TIA Portal 一同安装，本地服务器

可立即运行而无需进行额外安装与组态。

• 对于本地项目服务器，无需具有许可证。

• 无法从其它计算机访问本地项目服务器。

• 本地项目服务器适用于学习和测试 
Multiuser Engineering、Multiuser 
Commissioning 和 Exclusive 
Engineering 的功能。无需服务器硬件，

也无需进行任何组态。

• 本地项目服务器还可用于具有“回滚”

功能的独立项目管理。

 

参见

项目服务器的兼容性说明 (页 34)

项目服务器的基础知识
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使用项目服务器的设置 3
简介

使用 Multiuser Engineering 时，可在 TIA Portal 中“项目服务器”(Project server) 选项卡的

“选项 > 设置”(Options > Settings) 内，进行以下设置：

• 服务器连接

• 网络配置文件及压缩

• 存储设置

在下文中，将具体介绍的各设置选项。

服务器连接

该对话框用于为选定项目服务器添加新的服务器连接。

• 要创建该连接，单击“添加服务器连接”(Add server connection) 按钮。

• 在下面的对话框中，在“服务器名称”(Server Name) 下输入服务器名称和相关主机与端口。

• 为服务器连接选择所需的传输协议。默认选择“http”作为传输协议。

• 单击“添加”(Add)。
将添加新的服务器连接并显示。

另请参见“项目服务器简介 (页 5)”。

网络配置文件及压缩

可以从下拉列表中选择与所用网络性能相匹配的所需网络配置文件。

在所选的网络配置文件中，可确定生成超时消息的既定时间。

有关各种网络配置文件的详细说明，敬请访问“设置项目服务器的网络配置文件 (页 15)”。
通过将网络配置文件设置为“中”(Middle) 或“慢”(Slow)，可激活数据传输压缩。使用 WLAN 
或中等数据传输速度（快速以太网）时，可通过压缩技术大幅缩短传输时间。

网络配置文件设置为“快”(Fast) 时，不会进行压缩。

说明

仅当客户端或项目服务器重新启动后，对网络配置文件的更改才会生效。

使用 TIA 项目服务器
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存储设置

可在此处确定本地会话和服务器项目的保存位置。

• 存储当前使用的位置

系统默认启用该选项。

• 定义默认存储位置

可以在此处通过导航至所需位置来选择所需的相应存储位置。

为此，可单击“浏览器”(Browse)。将默认应用用户设置。

仅可选择本地驱动上的路径作为服务器项目的存储位置。

参见

项目服务器简介 (页 5)
设置项目服务器的网络配置文件 (页 15)

使用项目服务器的设置
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设置项目服务器的网络配置文件 4
简介

可选择以下三种不同的网络配置文件，具体取决于所用网络的性能与功能。

在所选的网络配置文件中，可确定生成超时消息的既定时间。

可用网络配置文件

项目服务器支持以下网络配置文件：

网络配置文件 应用领域

“快速” • 办公环境

• 千兆以太网

• 稳定且基本无干扰的网络环境

“中等” • 办公环境，位置固定的小型工作组

• 快速以太网、WLAN 和 VPN 连接

• 良好的网络环境，几乎无干扰

“慢速” • 调试，不稳定的工作站

• WLAN 连接

• 可能存在干扰（设备、电气安装）

项目服务器的网络配置文件和压缩

在下拉列表中，可选择与所用网络性能相匹配的所需网络配置文件。

在所选的网络配置文件中，可确定生成超时消息的既定时间。

通过将网络配置文件设置为“中”(Middle) 或“慢”(Slow)，可激活数据传输压缩。

网络配置文件设置为“快”(Fast) 时，不会进行压缩。

说明

仅当多用户客户端或项目服务器重新启动后，对网络配置文件的更改才会生效。

使用 TIA 项目服务器

编程和操作手册, 11/2022 15



设置网络配置文件

要在 TIA Portal 中设置项目服务器的网络配置文件，请按以下步骤操作：

1. 在 TIA Portal 中，选择命令“选项 > 设置 > 项目服务器”(Options > Settings > Project server)。
下文中显示的设置中，包含网络配置文件的可用选项。

2. 从“网络配置文件”(Network profiles) 的下拉列表中选择所需的配置文件。

3. 重新启动多用户客户端或项目服务器，以便应用对网络配置文件的更改。

结果

选定的连接配置文件激活。

压缩是否激活取决于所选配置文件。

说明

转换时，当前网络配置文件的超时行为不受影响。

设置项目服务器的网络配置文件
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项目服务器支持的网络组态 5
5.1 成功进行客户端/服务器通信的要求

简介

下文概述了在 Multiuser Engineering、Multiuser Commissioning 和 Exclusive Engineering 
中成功进行客户端-服务器通信的多个方面要求：

• 网络通信

• 证书管理

• 认证

网络通信的要求 
进行客户端和项目服务器通信的网络必须支持 HTTPS 通信。

可通过以下两种方式进行通信：

• 通过启用的服务器端口，在客户端和服务器之间实现直接 TCP 通信。 
– 无出站的防火墙设置，将禁止工作站进行通信。

– 无入站的防火墙设置，将禁止项目服务器进行通信。

– 项目服务器和所有工作站都在同一 IP 网络中（无路由）。

– 如果在多用户服务器和工作站之间安装一个路由器，则路由器不会断开通过所选服务

器端口的通信。

• 通过 HTTPS 代理服务器进行间接通信。

– 一台 HTTPS 代理服务器可用。

– HTTPS 代理服务器在客户端的 Windows 系统中组态并启用进行通信。

证书管理的要求

要建立安全通信，需使用“HTTPS”协议。使用“HTTPS”传输协议时，系统将对数据通信进行加

密，且需要一份证书。即，该通信的安全等级高于未加密的“http”通信。

使用 TIA 项目服务器
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要建立 HTTPS 通信，对项目服务器进行组态时，需使用有效的 HTTPS 证书进行数据加密。

• 项目服务器将使用 Windows 证书存储区中的证书。 
• 证书当前必须有效，并使用“http.sys”进行注册。

• 该证书的特征码必须传送到客户端。

认证的要求

项目服务器进行通信认证时，使用 Windows 的认证机制。

Multiuser Engineering 支持通过域帐户进行认证，也可通过本地的 Windows 帐户进行认证。

• 通过域帐户进行认证

– 客户端与项目服务器位于同一个 Windows 域中。

– 使用该域中的有效用户账号进行认证。

– 客户端和项目服务器均可与域服务器建立网络通信。

– 需满足通过 HTTPS 进行安全通信的要求。

• 使用本地帐户进行认证

– 认证时，需使用项目服务器上的本地帐户。

– 需满足通过 HTTPS 进行安全通信的要求。

说明

项目服务器上的 NTLM 验证

在项目服务器上，使用 NTLM 机制进行认证。出于安全考虑，建议激活从 Windows 2000 
开始即作为标准的 NTLM V2，而非 NTLM V1。 
NTLM V2 的登录机制比 NTLM V1 更安全。

说明

以下部分介绍了更多有关项目服务器所支持网络组态的信息。

参见

Windows 域中的网络 (页 23)
通过 VPN 访问从 Internet 访问 Windows 域中的网络 (页 24)
通过代理从 Internet 访问 Windows 域中的网络 (页 27)

项目服务器支持的网络组态

5.1 成功进行客户端/服务器通信的要求

使用 TIA 项目服务器
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5.2 带有专用项目服务器的网络

简介

下文将介绍办公网络中带有专用项目服务器的服务器组态信息。

在下图中，显示了可能的组态结构：

项目服务器支持的网络组态

5.2 带有专用项目服务器的网络

使用 TIA 项目服务器
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有关带有专用项目服务器的网络组态说明

网络组态应满足以下要求：

组态 说明

网络环境 组态：

• 安装有 TIA Portal 的各种 Windows 工作站。

• 作为项目服务器安装的 Windows 专用服务器。

• 所有工作站和服务器位于同一个网络中。

网络 要求：

• 工作站与项目服务器之间通过选定的端口实现直接 TCP 连接。

• 无出站的防火墙设置，将禁止工作站进行通信。

• 无入站的防火墙设置，将禁止服务器进行通信。

• 项目服务器和所有工作站都在同一 IP 网络中（无路由）。

• 如果在多用户服务器和工作站之间安装一个路由器，则路由器不会断开通过所

选服务器端口的通信。

• 未组态代理服务器，或存在一个本地旁路。在 Windows 的局域网设置中，应

选择“本地地址的旁路代理服务器”(Bypass proxy server for local addresses) 选
项。

认证 用户帐户和 Windows 工作组：

• 这些帐户和组必须在项目服务器上进行本地创建。

• 需根据服务器、项目组和项目的权限与角色进行组态。

• 所有工作站都会询问认证的用户名和密码。

• 只有服务器系统的本地帐户才能进行认证。

注：

Windows 认证可用于确认用户名和密码。创建的本地账户必须与项目服务器上的

账户相同。在该过程中，服务器将使用与当前服务器账户相同的登录信息自动认

证本地账户。

限制条件：

用户帐户与用户组不能集中管理；为此，需要对本地用户和用户组进行分别管理。

因此，该组态不适用于企业网络。 

项目服务器支持的网络组态

5.2 带有专用项目服务器的网络

使用 TIA 项目服务器
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5.3 带有临时项目服务器的网络

简介

下文将介绍办公网络中带有临时项目服务器的服务器组态信息。

在下图中，显示了可能的组态结构：

项目服务器支持的网络组态

5.3 带有临时项目服务器的网络

使用 TIA 项目服务器
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有关带有临时项目服务器的网络组态说明

网络组态应满足以下要求：

组态 说明

网络环境 组态：

• 安装有 TIA Portal 的各种 Windows 工作站。

• 临时 Windows 服务器，作为项目服务器安装在其中一个工作站上。

例如，在工厂中，可在保留的办公室系统中进行调试。

• 所有工作站和临时项目服务器都位于同一网络中。

• 使用临时项目服务器时，可在办公环境之外继续执行操作。

网络 要求：

• 工作站与项目服务器之间通过选定的端口实现直接 TCP 连接。

• 无出站的防火墙设置，将禁止工作站进行通信。

• 无入站的防火墙设置，将禁止服务器进行通信。

• 项目服务器和所有工作站都在同一 IP 网络中（无路由）。

• 如果在多用户服务器和工作站之间安装一个路由器，则路由器不会断开通过所

选服务器端口的通信。

• 未组态代理服务器，或存在一个本地旁路。在 Windows 的局域网设置中，应

选择“本地地址的旁路代理服务器”(Bypass proxy server for local addresses) 选
项。

认证 用户帐户和 Windows 工作组：

• 这些帐户和组必须在项目服务器上进行本地创建。

• 需根据服务器、项目组和项目的权限与角色进行组态。

• 所有工作站都会询问认证的用户名和密码。

• 只有服务器系统的本地帐户才能进行认证。

注：

Windows 认证可用于确认用户名和密码。创建的本地账户必须与项目服务器上的

账户相同。在该过程中，服务器将使用与当前服务器账户相同的登录信息自动认

证本地账户。

限制条件：

用户帐户与用户组不能集中管理；为此，需要对本地组进行分别管理。

因此，该组态不适用于企业网络。

项目服务器支持的网络组态

5.3 带有临时项目服务器的网络
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5.4 Windows 域中的网络

简介

下文将介绍 Windows 域中带有专用项目服务器的服务器组态信息。

在下图中，显示了可能的组态结构：

项目服务器支持的网络组态

5.4 Windows 域中的网络

使用 TIA 项目服务器
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Windows 域中的网络组态说明

网络组态应满足以下要求：

组态 说明

网络环境 组态：

• 安装有 TIA Portal 的所有 Windows 工作站位于同一个域中。

• 作为项目服务器的专用 Windows 服务器也位于相同域中。

• 所有工作站和项目服务器都使用相同的 LAN（局域网）。

• 所有工作站和项目服务器都可以连接到域控制器。

网络 要求：

• 工作站与项目服务器之间通过选定的端口实现直接 TCP 连接。

• 无出站的防火墙设置，将禁止工作站进行通信。

• 无入站的防火墙设置，将禁止服务器进行通信。

• 项目服务器和所有工作站都在同一 IP 网络中（无路由）。

• 如果在多用户服务器和工作站之间安装一个路由器，则路由器不会断开通过所

选服务器端口的通信。

• 未组态代理服务器，或存在一个本地旁路。在 Windows 的局域网设置中，应

选择“本地地址的旁路代理服务器”(Bypass proxy server for local addresses) 选
项。

认证 用户帐户和 Windows 工作组：

• 必须在域控制器上创建。

• 需根据服务器、项目组和项目的权限与角色进行组态。

• 在运行 TIA Portal 的工作站中，用户将使用域登录信息自动认证。

注：

也可使用其它有效的登录数据登录项目服务器。

限制条件：

由于临时服务器组态也需访问域服务器，因此该组态不适用。

5.5 通过 VPN 访问从 Internet 访问 Windows 域中的网络

简介

下文将介绍采用 VPN（虚拟专用网络）的 Windows 域中，有关带有专用项目服务器的服务

器组态信息。

在下图中，显示了可能的组态结构：

项目服务器支持的网络组态

5.5 通过 VPN 访问从 Internet 访问 Windows 域中的网络

使用 TIA 项目服务器
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项目服务器支持的网络组态

5.5 通过 VPN 访问从 Internet 访问 Windows 域中的网络
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带有 VPN 的 Windows 域的网络组态说明

网络组态应满足以下要求：

组态 说明

网络环境 组态：

• 安装有 TIA Portal 的所有 Windows 工作站位于同一个域中。

• 作为项目服务器的专用 Windows 服务器也位于相同域中。

• 所有工作站和项目服务器都使用相同的 LAN（局域网）。

• 工作站和项目服务器均可访问域控制器。

• 工作站还可通过 VPN 连接 LAN。

网络 要求：

• 工作站与项目服务器之间通过选定的端口实现直接 TCP 连接。

• 无出站的防火墙设置，将禁止工作站进行通信。

• 无入站的防火墙设置，将禁止服务器进行通信。

• 项目服务器和所有工作站都在同一 IP 网络中（无路由）。

• 如果在多用户服务器和工作站之间安装一个路由器，则路由器不会断开通过所

选服务器端口的通信。

• 未组态代理服务器，或存在一个本地旁路。在 Windows 的局域网设置中，应

选择“本地地址的旁路代理服务器”(Bypass proxy server for local addresses) 选
项。

• 由于安全考虑，建议采用 VPN 解决方案。如，“Routing and Remote Access 
Service”。

• 由于安全考虑，强烈建议设置防火墙。使用 VPN 时，无需打开项目服务器防火

墙中的端口。

项目服务器支持的网络组态

5.5 通过 VPN 访问从 Internet 访问 Windows 域中的网络

使用 TIA 项目服务器
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组态 说明

认证 按照当前所选组态进行认证。

组态为办公室工作组时，用户帐户和 Windows 工作组：

• 这些帐户和组必须在项目服务器上进行本地创建。

• 需根据服务器、项目组和项目的多用户权限与角色进行组态。

• 所有工作站都会询问认证的用户名和密码。

• 只有服务器系统的本地帐户才能进行认证。

注：

Windows 认证可用于确认用户名和密码。创建的本地账户必须与项目服务器上的

账户相同。在该过程中，服务器将使用与当前服务器账户相同的登录信息自动认

证本地账户。

限制条件：

用户帐户与用户组不能集中管理；为此，需要对本地用户和用户组进行分别管理。

因此，该组态不适用于企业网络。 
 
组态为 Windows 域时，用户帐户和 Windows 工作组：

• 必须在域控制器上创建。

• 需根据服务器、项目组和项目的多用户权限与角色进行组态。

• 在运行 TIA Portal 的工作站中，用户将使用域登录信息自动认证。

注：

也可使用其它有效的登录数据登录项目服务器。

限制条件：

由于临时服务器组态也需访问域服务器，因此该组态不适用。

通过 VPN 与远程计算机进行通信时，所有客户端/服务器应用中存在明显的性能限

制。项目服务器也会受到影响。

5.6 通过代理从 Internet 访问 Windows 域中的网络

简介

下文将介绍通过代理进行 Intranet/Internet 访问的 Windows 域中，带有专用项目服务器的

服务器组态信息。

在下图中，显示了可能的组态结构：

项目服务器支持的网络组态

5.6 通过代理从 Internet 访问 Windows 域中的网络

使用 TIA 项目服务器
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项目服务器支持的网络组态

5.6 通过代理从 Internet 访问 Windows 域中的网络
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带有代理的 Windows 域的网络组态说明

网络组态应满足以下要求：

   
网络环境 组态：

• 安装有 TIA Portal 的所有 Windows 工作站位于同一个域中。

• 作为项目服务器的专用 Windows 服务器也位于相同域中。

• 所有工作站和项目服务器都使用相同的 LAN（局域网）。

• 工作站和项目服务器均可访问域控制器。

• LAN 之外的工作站还可通过代理服务器连接 LAN。

网络 要求：

• 工作站与项目服务器之间通过选定的端口实现直接 TCP 连接。

• 无出站的防火墙设置，将禁止工作站进行通信。

• 无入站的防火墙设置，将禁止服务器进行通信。

• 项目服务器和所有工作站都在同一 IP 网络中（无路由）。

• 如果在多用户服务器和工作站之间安装一个路由器，则路由器不会断开通过所

选服务器端口的通信。

• 未组态代理服务器，或存在一个本地旁路。在 Windows 的局域网设置中，应

选择“本地地址的旁路代理服务器”(Bypass proxy server for local addresses) 选
项。

• 出于安全考虑，不建议项目服务器连接 Internet。 
• 安全考虑，强烈建议设置防火墙，接受与所选端口的入站连接。

• 代理服务器必须支持 HTTPS 通信，并将其转发到所选端口上的项目服务器。 

项目服务器支持的网络组态

5.6 通过代理从 Internet 访问 Windows 域中的网络
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认证 按照当前所选组态进行认证。

组态为办公室工作组时，用户帐户和 Windows 工作组：

• 这些帐户和组必须在项目服务器上进行本地创建。

• 需根据服务器、项目组和项目的多用户权限与角色进行组态。

• 所有工作站都会询问认证的用户名和密码。

• 只有服务器系统的本地帐户才能进行认证。

注：

Windows 认证可用于确认用户名和密码。创建的本地账户必须与项目服务器上的

账户相同。在该过程中，服务器将使用与当前服务器账户相同的登录信息自动认

证本地账户。

限制条件：

用户帐户与用户组不能集中管理；为此，需要对本地用户和用户组进行分别管理。

因此，该组态不适用于企业网络。

 
组态为 Windows 域时，用户帐户和 Windows 工作组：

• 必须在域控制器上创建。

• 需根据服务器、项目组和项目的多用户权限与角色进行组态。

• 在运行 TIA Portal 的工作站中，用户将使用域登录信息自动认证。

注：

也可使用其它有效的登录数据登录项目服务器。

限制条件：

由于临时服务器组态也需访问域服务器，因此该组态不适用。

通过代理与远程计算机进行通信时，所有客户端/服务器应用中存在明显的性能限

制。项目服务器也会受到影响。

端口 注：

有时候只能使用端口“443”与代理服务器建立 HTTPS 连接。在某些代理服务器中，

无法使用“443”之外的其它端口进行 HTTPS 连接。此时，还需在端口“443”上安装

项目服务器。

 

项目服务器支持的网络组态
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安装和卸载项目服务器 6
6.1 安装项目服务器的相关说明

简介

安装 TIA 项目 服务器后，可以使用 Multiuser Engineering、 Multiuser Commissioning 和 
Exclusive Engineering  的功能。

可通过以下几种方式安装 TIA 项目服务器：

• 与 TIA Portal 一同安装

• 通过单独的安装过程，不随 TIA Portal 一同安装。

说明

要求：管理员权限

安装 TIA Project Server 时，需要具有管理员权限。

附加信息：

• “工业在线支持：TIA Project Server - 下载 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109810588)”

TIA 项目服务器随 TIA Portal 一同安装

TIA 项目服务器（下文中称为“项目服务器”）与以下 TIA Portal 产品一同安装：

• SIMATIC STEP 7 Basic 
• SIMATIC STEP 7 Professional 
• SIMATIC WinCC Basic 
• SIMATIC WinCC Comfort/Advanced 
• SIMATIC WinCC Professional
通常，系统默认在选择产品时激活项目服务器，并与 TIA Portal 一同安装。

安装 TIA Portal 的过程中检查设置。

在安装过程中，选择“选项”(Options) 目录中的该产品时，可以显示项目服务器的特定默认

设置。通过选择或清除选项，可指定项目服务器是否随 TIA Portal 一同安装。

使用 TIA 项目服务器
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单独安装项目服务器

项目服务器也可独立安装。

在产品 DVD 光盘的“Documents\Readme\<语言目录>”目录中，还提供有关于自动安装的说

明信息。

安装过程中，TIA Portal 的版本相同

在各种客户端安装不同的 TIA Portal 产品时，请确保安装时所用软件产品的版本均相同。

例如，如果安装的 STEP 7 Professional、WinCC Advanced 和 Safety 以及项目服务器的版本

为 Vx.y，则其它所有设备和客户端都需该软件的相同版本。

与此同时，所有产品都必须安装服务包和更新。

安装路径

在安装路径中，请勿使用任何 UNICODE 字符（如，中文字符）。

防病毒程序

在安装过程中，需要对安装的文件进行读写访问。

有些防病毒程序可能会阻止对这些文件进行访问。

因此，建议在安装项目服务器时禁用防病毒程序，而在安装之后重新启用。

安装和卸载项目服务器

6.1 安装项目服务器的相关说明

使用 TIA 项目服务器
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支持的安全程序

以下安全程序与“SIMATIC STEP 7”和“SIMATIC WinCC”相兼容：

• 防病毒程序：

– Symantec Endpoint Protection 14.6
– Trend Micro Office Scan 12.0
– McAfee Endpoint Security (ENS) 10.7
– Windows Defender
– Qihoo 360 "Safe Guard 12.1" + "Virus Scanner"

说明

请确保病毒扫描程序及其数据库始终 新。

上一次病毒库的更新日期为 2021 年 4 月 7 日。

• 加密软件：

– Microsoft Bitlocker
• 基于主机的入侵检测系统：

– McAfee Application Control 8.3.3

支持的虚拟平台

也可在虚拟机中安装项目服务器以及 TIA Portal。
为此，请选择使用以下指定版本或更新版本的虚拟机系统：

• VMware vSphere Hypervisor (ESXi) 6.7 或更高版本

• VMware Workstation 15.5.0 或更高版本

• VMware Player 12.5.5（仅 WinCC）
• VMware Player 15.5.0 或更高版本

• Microsoft Hyper-V Server 2019 或更高版本

说明

虚拟平台的安装要求与 TIA Portal 相同。

安装和卸载项目服务器

6.1 安装项目服务器的相关说明
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参见

项目服务器的兼容性说明 (页 34)
安装项目服务器 (页 36)
工业在线支持：TIA Project Server - 下载 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/109810588)

6.2 项目服务器的兼容性说明

简介

要使用 Multiuser Engineering、 Multiuser Commissioning 和 Exclusive Engineering，需要

用一台项目服务器来管理服务器项目、服务器库和本地会话。

项目服务器与 TIA Portal 的兼容性

在以下应用程序中，支持在项目服务器与 TIA Portal 之间进行数据通信。

项目服务器的版本 TIA Portal 的版本

TIA Project-Server V1.1 V18、V17、V16、V15.1、V15 和 V14
Server V17/TIA Project-Server V1.0 V17、V16、V15.1、V15 和 V14
Server V16 V16、V15.1、V15 和 V14
Server V15.1 V15.1、V15 和 V14
Server V15 V15 和 V14
Server V14 V14

说明

项目服务器的兼容性说明

仅当安装有 TIA Portal 的 新版本时，才能使用 新版中新增加的服务器功能。

如果仍在使用旧版本的 TIA Portal 或旧版本的多用户服务器，则只能使用这些产品版本中包

含的功能。

在 Multiuser Engineering 中，无法升级项目版本。

项目服务器的存储目录

每个 TIA Portal 版本交付时，都随附针对该版本发布的项目服务器版本。

安装和卸载项目服务器

6.2 项目服务器的兼容性说明

使用 TIA 项目服务器
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可以为新的项目服务器定义一个新的存储目录，也可以继续将旧版项目服务器的现有存储目

录用于新版服务器（例如，已存储 V15 项目的服务器）。

此时，需遵循以下规则：

• 要同时使用不同的服务器且互不干扰，在安装新服务器的过程中必须为不同的服务器组

态不同的端口和存储目录。

• 要继续使用原有服务器目录作为新安装项目服务器的存储目录，在组态新项目服务器的

过程中，需要输入现有目录。系统将在安装项目服务器时对存储路径进行检查，用户将

接收到一条相应消息，指示该存储目录已用于其它服务器。

之后，可执行以下操作：

– 取消安装，并为项目服务器输入一个新的存储目录。

– 或者，对该项目服务器的存储目录进行升级。

但升级后的目录对旧版本服务器无效，使用旧版本的服务器无法启动。

存储目录的升级不会影响该目录中存储的 TIA Portal 项目。

升级前会先进行内部备份，因此可取消操作任何错误的升级过程。

如果在升级过程中没有错误，则“撤消”功能不可用。

说明

服务器的存储目录

在服务器的安装过程中，项目服务器的存储目录锁定。

这样，可防止用户在主动访问存储目录时进行更改。

参见

使用管理工具组态项目服务器 (页 77)
使用图形化 Configuration Tool 管理项目服务器 (页 41)
安装项目服务器 (页 36)
安装项目服务器的相关说明 (页 31)
使用图形工具 (页 40)
使用命令行工具 (页 75)

安装和卸载项目服务器
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6.3 安装项目服务器

简介

TIA Project-Server 可作为 TIA Portal 的一部分进行安装，也可独立于 TIA Portal 进行安装。

与 TIA Portal 同时安装时，始终会安装为此目的发布的项目服务器版本。在没有新的 TIA 
Portal 版本的情况下，同样会为该 TIA Portal 版本发布之后发布的项目服务器版本。

有关为特定项目服务器版本发布的 TIA Portal 版本的信息，请参见本部分：

• “项目服务器的兼容性说明 (页 34)”
在产品 DVD 光盘的“Documents\Readme\<语言目录>”目录中，还提供有关于自动安装的说

明信息。

附加信息：

• “工业在线支持：TIA Project Server - 下载 (https://
support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/view/109810588)”

说明

TIA Project Server：版本控制

自 TIA Portal V18 起，为 TIA Project-Server 提供独立的版本号：

• TIA Portal V18 包含 TIA Project-Server V1.1
新安装将取代现有的安装

自 TIA Portal V18 起，不再并行安装 TIA Project Server 的不同版本。

安装过程中，新版本会取代现有的安装。

对服务器现有的用户权限会转移。

TIA Portal 版本 < V18
如果 TIA Portal 版本低于 V18，可在一台计算机上安装不同版本的项目服务器，这些服务器

使用 TIA Portal 的不同项目版本。

注意，TIA Portal 和项目服务器的每个版本仅具有该版本包含的功能。

在 Multiuser Engineering 中，无法升级项目版本。

自 V18 起，每种情况下，新版本的 TIA Project-Server V1.0 都将取代现有的安装。自版本 
V1.0 起，不能在一台 PC 上安装不同版本的项目服务器。

但是，随版本低于 V18 的 TIA Portal 一同安装的各版本的项目服务器仍可在 PC 上同时运行，

并可与 TIA Project-Server V1 并行运行。

安装和卸载项目服务器
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安装要求

用户需具有管理员权限。

安装服务器时，需要在 Windows 防火墙中进行特定设置，并可能需要一份证书。

系统要求

• 项目服务器的安装要求与 TIA Portal 要求。

项目服务器随 TIA Portal 一同安装

请按以下步骤操作：

1. 请注意所选软件包的相关安装要求。

2. 将安装介质插入相应的驱动器，然后启动指定产品的安装程序。

3. 选择首选设置，然后单击“安装”(Install) 按钮。

4. 请确保选择产品时已选择项目服务器，并遵循安装对话框中的相关说明。

结果

项目服务器随 TIA Portal 一同安装在计算机上。

单独安装项目服务器

请按以下步骤操作：

1. 请注意项目服务器安装要求。

2. 双击自解压 .exe 文件“TIA_Portal_Multiuser_Server_V<x.y>.exe”，启动安装程序单独安装项
目服务器。
这些文件位于相应产品 DVD 光盘的“Support”目录中。

3. 选择首选设置，然后单击“安装”(Install) 按钮。

4. 遵循安装对话框中的操作说明。

结果

TIA 项目服务器已安装在计算机上。

安装和卸载项目服务器
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参见

项目服务器的兼容性说明 (页 34)
安装项目服务器的相关说明 (页 31)
工业在线支持：TIA Project Server - 下载 (https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/
view/109810588)

6.4 卸载项目服务器

简介

TIA 项目服务器可通过“控制面板”(Control Panel) 进行卸载。

安装新版本时，将取代现有安装。

卸载要求

项目服务器已安装在计算机上。

卸载 TIA 项目服务器

请按以下步骤执行卸载：

1. 打开“控制面板”(Control Panel)。
2. 在“控制面板”(Control Panel) 中，双击“卸载程序”(Uninstall a program)。
“卸载或更改程序”(Uninstall or change a program) 对话框随即打开。

3. 在“卸载或更改程序”(Uninstall or change a program) 对话框中，右键单击“TIA 项目服务
器”(TIA project server) 条目，然后单击“卸载”(Uninstall)。
将显示一条安全提示信息。

4. 单击“是”(Yes) 确认该提示。

结果

TIA 项目服务器已从计算机中删除。

安装和卸载项目服务器
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组态和管理项目服务器 7
7.1 用于组态和管理项目服务器的选项

简介

以下选项也可用于组态和管理项目服务器：

• 使用图形工具（Configuration Tool 和 Administration Tool）。

• 使用命令行工具（Project Server Administrative Tools 和 Project Server Power Tools）。

可以同时使用以上两种方式组态和管理项目服务器。

使用图形化的用户界面，可轻松操作各种图形工具。对于错误日志，命令行工具的功能更强

大，可将错误日志压缩为一个 zip 文件进行发送。

用户可根据需要，选择相应的操作过程。

无论选择哪种方法，要组态项目服务器，都需要具有管理员权限。

在执行某些管理任务时，需要具有管理员权限（用户管理）和用户权限。

说明

可用语言

• Server V14 中组态和管理服务器项目服务器的工具仅支持英语。

• 在 Server V15 及以上版本中，这些工具可使用 TIA Portal 支持的用户界面语言。

使用图形工具进行组态和管理

图形工具是用于组态和管理项目服务器的便利方式。

用户可以一目了然地查看所有设置选项，并通过选择相应的选项来激活这些选项。

具体过程，请参见“使用图形工具 (页 40)”

使用命令行工具进行组态和管理

使用管理工具执行项目服务器的组态。

高级工具用于管理项目服务器。

用于执行项目服务器上的管理任务的高级工具，也可用于 TIA Portal。

使用 TIA 项目服务器
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具体过程，请参见“使用命令行工具 (页 75)”

说明

使用命令行工具

要使用命令行工具，用户应具有处理命令行中输入的经验。

如果缺乏相关经验，应使用用户界面更友好的图形用户界面来组态和管理项目服务器。

参见

使用命令行工具 (页 75)
使用图形工具 (页 40)

7.2 使用图形工具

7.2.1 图形化高级工具简介

简介

借助图形化高级工具，可轻松组态和管理项目服务器。

• 要组态项目服务器，可使用“Configuration Tool”。 
• 可通过“AdministrationTool”，对多用户服务器进行管理。

在某些区域中组态项目服务器时，需要具有管理员权限。

说明

可用语言

• Server V14 中组态和管理服务器项目服务器的工具仅支持英语。

• 自 Server V15 起，这些工具可使用 TIA Portal 支持的用户界面语言。

要求

已安装项目服务器。

组态和管理项目服务器

7.2 使用图形工具

使用 TIA 项目服务器

40 编程和操作手册, 11/2022



使用“Configuration Tool”组态项目服务器的操作步骤

要组态项目服务器，请按以下步骤操作：

• 使用管理员权限打开此图形化工具，对服务器进行组态。 
• 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 

Programs > Siemens Automation)。
• 单击条目“TIA Portal  > Project Server V<x.y> - Configuration”，打开 Configuration Tool 。
• 从黑色高亮显示的页脚中，选择所需的语言。

• 输入所需的组态数据，并单击“安装服务”(Install service)。
具体过程，请参见“使用图形化 Configuration Tool 管理项目服务器 (页 41)”

使用“Administration Tool”管理项目服务器的操作步骤

要管理项目服务器，请按以下步骤操作：

• 打开图形化工具，对多用户项目服务器进行管理。 
• 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 

Programs > Siemens Automation)。
• 单击条目“TIA Portal  > "Project-Server V<x.y> - Administration”，打开 Administration 

Tool。
• 在“管理”(Administration) 选项卡中，插入与目标项目服务器的连接，并输入服务器管

理相关数据。

• 在“设置”(Settings) 选项卡中，选择语言设置并管理确认与证书。

具体过程，请参见“使用图形化 Administration Tool 管理项目服务器 (页 47)”

参见

使用图形化 Administration Tool 管理项目服务器 (页 47)
使用图形化 Configuration Tool 管理项目服务器 (页 41)

7.2.2 使用图形化 Configuration Tool 管理项目服务器

简介

图形化“Configuration Tool”用于对项目服务器进行组态。

组态和管理项目服务器
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一个设备中只能打开“Configuration Tool”的一个实例。

组态工具的功能

使用“组态工具”时，可执行以下功能：

“服务器状态”区域

• 首次打开组态工具时，该区域中包含图形中显示的内容。该区域不可编辑。

• 成功组态后，可在该区域内对服务器进行卸载、启动和停止。

“连接设置”区域

• 在此，可选择连接数据。

“安全”区域

• 在此，可选择进行 https 连接时创建新的证书或使用现有的证书。

“存储器”区域

• 用于选择服务器项目的储存位置。

• 可选择“回滚”时的项目版本数量。

说明

项目服务器中的存储空间

进行项目管理时，项目服务器上需要具有足够的可用空间，具体取决于所保存项目的数量、

大小以及所保留的项目修订版数量。

通常情况下，所提供的空间至少应为项目预期规模的 5 倍。

使用较多的项目修订版数量时，所需的可用空间大小应随之增加。在组态项目服务器时，需

要设置项目修订版的数量。

通常情况下，需确保充足的存储空间，并考虑或评估操作系统中存储空间的降低信息。

组态和管理项目服务器
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说明

使用 Multiuser Commissioning
使用 Multiuser Commissioning 时，每次下载到 CPU 之后，将自动为该服务器项目创建一个

新的修订版。

要减少存储空间的需求，应将修订次数降至每天的 大数。仅保存重要的修订版，如，到达

项目里程碑时的修订版。

另请注意，达到所设置的修订版 大数量时，系统将自动删除 早的修订版。

所保存项目的修订次数

在 Configuration Tool 中组态项目服务器时，需设置待保存的项目修订版数量。

可以选择一个介于 10 和“无限”之间的数字或手动输入所需数字。

组态和管理项目服务器

7.2 使用图形工具
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组态工具的用户界面

下图显示了 Configuration Tool 的用户界面：

参见

使用 Configuration Tool 组态项目服务器 (页 45)

组态和管理项目服务器
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7.2.3 使用 Configuration Tool 组态项目服务器

简介

图形化“Configuration Tool”用于对项目服务器进行组态。

要求

已安装项目服务器。

使用“Configuration Tool”组态项目服务器

要组态项目服务器，请按以下步骤操作：

1. 使用管理员权限打开此图形化工具，对服务器进行组态。
打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All Programs 
> Siemens Automation)。
单击条目“TIA Portal  > Project Server V<x.y> - Configuration”，打开 Configuration Tool。
Configuration Tool 的用户界面随即打开。

2. 在“连接设定”(Connection settings) 区域中，选择所需的协议。
系统默认选择“https”。单击“http”时，将显示一个黄色背景的文本信息，建议选择一条“https”
连接。
使用“https”传输协议时，系统将对数据通信进行加密，且需要一份证书。即，该通信的安全
等级高于未加密的“http”通信。

3. 如果不希望使用默认设置，则可输入服务器连接的所需端口。

4. 在下拉列表中，选择该服务器相应的“超时配置文件”(Timeout profile)。
该设置用于定义服务器的超时特性。 
此时，可选择以下 3 中配置文件：“快速”(Fast)、“中速”(Medium) 和“慢速”(Slow)，默认
设置为“快速”(Fast)。

5.“安全”(Security) 区域 如果选择传输协议“https”，则“安全”(Security) 区域激活。
选择该证书指定的选项。
在用户计算机上，可创建新的证书，也可使用现有证书。
如果激活第一个选项，则在成功完成组态后将创建一个新证书。
如果激活第二个选项，则可在显示的证书列表中单击选择所需的证书。

6. 在“存储”(Storage) 下指定服务器项目的所需存储位置。
可直接输入路径，也可通过“浏览”(Browse) 导航到指定位置。仅可选择本地驱动上的路径。

7. 在后续的下拉列表中，选择待存储的项目版本数目。
系统默认保存十个项目版本。
可选择存储的项目版本为“1”到“无限”。

8. 单击“安装服务”(Install service)，完成组态。

组态和管理项目服务器
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结果

将显示一条消息，指示项目服务器组态已成功完成。

在“服务器状态”(Server status) 区域的“客户端信息”(Client info) 中，将显示项目服务器的 
URL 和所生成证书的特征码。

示例：

https://XY12345.ww00X.siemens.net:8735/
C35F81B179062BA92A3EAE4DBF18B0DEA9F50D8A
如果从客户端访问服务器，通常需检查证书以确保与项目服务器的通信安全。

至此，项目服务器的组态已完成。

组态工具中的错误修复

发生警告或错误时，可在 ServerConfiguration.log 中查看有关该错误的特定信息。

请按以下步骤操作：

1. 在黄色高亮区域内，单击“打开日志”(Open log)，打开 ServerConfiguration.log。
2. 更正日志文件中显示的错误和警告。

3. 如果组态工具已关闭，则重新启动。

4. 单击“安装服务”(Install service)。

结果

将显示一条消息，指示项目服务器组态已成功完成。

至此，项目服务器的组态已完成。

说明

要在组态工具中应用对当前输入的更改，需单击“应用”(Apply) 按钮。

组态和管理项目服务器
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参见

使用图形化 Configuration Tool 管理项目服务器 (页 41)

7.2.4 使用图形化 Administration Tool 管理项目服务器

简介

图形化“Administration Tool”用于对项目服务器进行组态。

说明

管理工具

• 要使用“管理工具”，需要具有管理员权限。

• 管理工具也可在项目服务器外部使用。

要求

项目服务器已完成安装和组态。

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。

管理工具的用户界面

打开图形化工具，对项目服务器进行管理。

• 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 
Programs > Siemens Automation)。

• 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y> - Administration”，打开 Administration Tool。
管理工具用户界面的显示如下所示：

组态和管理项目服务器
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管理工具的的功能

在工具左侧有两个选项卡，用于在“设置”(Settings) 和“管理”(Administration) 之间切换。

使用“添加服务器连接”(Add server connection) 与项目服务器建立连接时，在“管

理”(Administration) 下方将立即显示所组态服务器连接的列表。在该工具的右侧，将显示详

细视图左侧所选对象的更多信息。

在这两页中，均包含有执行所显示管理功能的特定工具栏。

单击“管理”(Administration) 按钮或“设置”(Settings) 按钮，可切换该视图。

在“管理”(Administration) 选项卡中，执行以下操作：

• 添加和删除服务器。

• 添加和删除服务器连接。

• 更新数据

• 定义服务器连接的用户管理权限。

• 管理现有的多用户项目、服务器库和会话。

– 指定项目组、项目、库和会话的用户角色：

“Manager”、“Contributor”、“Member”
– 组：创建、分配项目或库、删除

– 项目、库：锁定、解锁、删除

– 会话：显示、删除

• 启用和禁用项目的调试模式
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• 显示“历史信息”：历史信息中包含所存储项目版本的所有数据和显示

• 导出“历史信息”：将包含所选数据的历史信息导出为一个 XML 文件。

• 管理修订版。

• 添加修订版信息。

• 导出服务器项目和服务器库

• 导入服务器项目和服务器库

在“设置”(Settings) 选项卡中，可执行以下操作：

• 选择用户界面语言。

• 选择确认

• 管理证书

说明

“重新加载”(Reload) 按钮

单击该按钮，可更新 Administration Tool  中所选对象的显示。

在下文中，将介绍有关使用 Administration Tool  的具体操作。

参见

使用图形化 Configuration Tool 管理项目服务器 (页 41)

7.2.5 增加和删除新的服务器连接

简介

通过图形化“Administration”工具，可添加或删除新的项目服务器连接。

可执行工具栏中的命令，也可以从快捷菜单中选择这些命令。

说明

管理工具

要使用“管理工具”，需要具有管理员权限。
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要求

已安装项目服务器。

项目服务器已组态。

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。

新增服务器连接

请按以下步骤操作：

1. 打开图形化工具，对项目服务器进行管理。
打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All Programs 
> Siemens Automation)。
单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y> - Administration”，打开 Administration Tool。

2. 单击“添加服务器连接”(Add server connection)。
3. 在打开的对话框中，输入服务器连接时所需的连接数据，如下图所示：

说明

本地项目服务器的连接信息

如需连接本地项目服务器，则应先将其打开。

在 TIA Portal 中打开一个本地会话时，本地项目服务器将自动启动。

此外，也可通过双击 TIA Portal 安装目录“bin”中的

“Siemens.Automation.Portal.LocalServer.exe”文件，重新启动本地项目服务器。

在打开的命令显示窗口中，可查看本地项目服务器的连接信息。
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4. 单击“添加”(Add)，添加服务器连接。

5. 单击新服务器连接的三角形图标，以激活连接并查看项目和库列表。

6. 如果使用“https”连接，则系统将提示确认所显示证书的有效期。 
在“连接设置”(Connection settings) 中组态项目服务器时，已指定所用的连接协议。
将所显示证书的特征码与组态时生产的证书进行比较。
如果特征码匹配，则单击“确定”(OK)。

7. 如果项目服务器无法识别所用的登录数据，则系统会提示输入访问该服务器所需的其它连接
数据。
在显示的对话框中，输入项目服务器可识别的其它登录数据。

结果

新的数据连接将显示在“管理工具”的左侧。

右侧为现有的服务器项目和服务器库数量。

如果在左侧区域展开新的服务器连接，则将显示所有现有项目和库的列表及其它设置选项。

删除现有的服务器连接

请按以下步骤操作：

1. 在“管理工具”的左侧，选择所需的服务器连接。

2. 单击“删除服务器”(Remove server) 按钮，或在快捷菜单中选择命令“删除”(Remove)。
3. 在下一条提示信息中，单击“是”(Yes) 进行确认。

结果

所选择的服务器连接删除。

项目服务器的可访问性

如果项目服务器无法访问，则将收到一条相应的错误消息：

如果出错，请执行以下操作：

1. 检查所显示的连接数据。

2. 保证所选择的服务器已启动。

3. 单击无效的服务器连接后，单击“删除服务器”(Remove server) 进行删除。

4. 在下一条提示信息中，单击“是”(Yes) 进行确认。

5. 单击“添加服务器连接”(Add server connection)，使用有效的连接数据创建一个新的服务器
连接，连接已启动的项目服务器。
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结果

显示新服务器连接的有效连接信息。

7.2.6 指定项目服务器的用户管理

简介

使用图形化“Administration Tool”，可以在“用户管理”(User administration) 中组态使用项目

服务器级别所需的权限和角色：

• 项目服务器连接

• 项目组/库组

• 服务器项目及其本地会话/服务器库及其本地会话

角色与授权

权限设置基于 Windows 访问文件夹和文件的权限。

在 Administration Tool 中，可在每个服务器连接、项目/库组以及每个项目或每个库下方的

“用户管理”(User administration) 中组态权限和角色。根据“用户管理”(User 
administration) 的调用位置，可指定相应的权限。

可为以下角色组态相应的使用权限：

角色 权限

Manager 完全访问指定级别：

• 用户管理

• 项目服务器：创建、管理和删除组、库、项目和本地会话

• 用户组：创建、管理和删除项目、库和本地会话

Contributor 部分访问

删除：仅限服务器项目、服务器库和本地会话

Member 只读

“BUILTIN\Administrators”下的 Windows 用户

由于标记为灰色阴影的组“BUILTIN\Administrators”只能显示和管理 Windows 用户条目，因

此不能用于项目服务器的用户管理。

将用户添加到该组中，不会影响项目服务器的权限管理。
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作为 Windows 组“BUILTIN\Administrators”成员的管理员对所有项目服务器连接及其下级对

象具有完全访问权限。

使用用户管理

所有角色均可使用以下按钮执行相应功能：

“添加”(Add) 新增具有相应权限的用户。

“删除所选用户”(Remove selected 
user)

删除选定的用户。

“升级所选用户”(Promote selected 
user)

将选定的用户移动到上一级权限组中。

“降级所选用户”(Demote selected 
user)

将选定的用户移动到下一级权限组中。

说明

更改权限：需要重新启动

更改权限后，必须重新启动项目。

说明

使用用户组

好在用户管理中创建用户组而不是单个用户。

示例：

在用户管理中，一个包含 10 人的用户组所占用的服务器容量少于 10 个单独创建的用户。
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继承权限

上级的权限可传递给下级。

组态级别 特性

项目服务器连接 分配的权限适用于以下级别：

• 所选项目服务器连接

• 包含的项目组/库组

• 包含的项目、库和本地会话

将隐藏用户没有相应权限的项目服务器连接。

组 分配的权限适用于以下级别：

• 已选组

• 包含的项目、库和本地会话

用户被创建为具有以下级别的读取权限的“成员”：

• 上一级的项目服务器连接

在项目服务器连接下，仅向用户显示已为其分配权限的组。

将隐藏用户无权访问的组。

服务器项目/服务器库及其

本地会话

分配的权限适用于以下级别：

• 已选项目/已选库

• 项目/库的本地会话

用户被创建为具有以下级别的读取权限的“成员”：

• 高层级组

在组下，仅向用户显示为其分配了相应权限的项目或库。将

隐藏用户无权访问的项目和库。

• 上一级的项目服务器连接

在项目服务器连接下，仅向用户显示已为其分配权限的项目

和库所在的组。将隐藏无权访问的项目和库所在的组。

说明

分配 低权限

在组态用户管理之前，先创建角色概念。

仅为用户分配相应工作所需的权限。

示例：

如果用户只使用项目、库和会话，则分配上一级的角色“Member”即可。直接在服务器项目

或服务器库下为用户组态权限。
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参见

为项目服务器、服务器项目和服务器库分配访问权限 (页 55)

7.2.7 为项目服务器、服务器项目和服务器库分配访问权限

简介

使用图形化“Administration Tool”，可以在“用户管理”(User administration) 中组态使用项目

服务器级别所需的权限和角色。

• 项目服务器连接

• 项目组/库组

• 服务器项目、服务器库及其本地会话

说明

更改权限：需要重新启动

更改权限后，必须重新启动项目。

说明

分配 低权限

在组态用户管理之前，先创建角色概念。

仅为用户分配相应工作所需的权限。

示例：

如果用户只使用项目、库和会话，则分配上一级的角色“Member”即可。直接在服务器项目

或服务器库下为用户组态权限。

使用用户组

好在用户管理中创建用户组而不是单个用户。

示例：

在用户管理中，一个包含 10 人的用户组所占用的服务器容量少于 10 个单独创建的用户。

要求

要使用“用户管理”，需要具有管理员权限。

已安装项目服务器。

项目服务器已组态。
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已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。

指定访问权限

请按以下步骤操作：

1. 打开图形化工具，对项目服务器进行管理。

– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 
Programs > Siemens Automation)。

– 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y> - Administration”，打开 
AdministrationTool。

2. 双击左侧所需条目下方的“用户管理”(User administration)。
– 服务器连接：

分配使用服务器以及所有包含的组和项目或库所需的权限。

– 项目组/库组：

分配使用组以及所有包含的项目和库所需的权限。

– 服务器项目/服务器库：

分配使用项目或库以及下一级本地会话所需的权限。

组态和管理项目服务器

7.2 使用图形工具

使用 TIA 项目服务器

56 编程和操作手册, 11/2022



3.“用户管理”(User administration) 编辑器随即打开，并在右侧显示可能的设置。
此时，可查看为相关服务器连接指定的权限。组、项目和库权限可以继承。

4. 要为显示的角色添加新用户，请单击“添加”(Add)。
5. 在后续的 Windows 对话框中输入所需数据，并单击“确定”(OK)。
6. 使用“升级所选用户”(Promote selected user) 和“降级所选用户”(Demote selected user) 按

钮，可将用户上移或下移到其它权限组中。

7. 可使用“删除所选用户”(Remove selected user) 按钮，删除用户。

8. 通过“用户管理”(User administration)，为服务器和下一级项目组及项目或库分配所需权限和
角色。

参见

指定项目服务器的用户管理 (页 52)

7.2.8 管理报警

简介

使用图形化“Administration Tool”，可查看和管理“管理 > 警告”(Administration > Alert) 选
项卡中已有的项目服务器警告。通过警告功能，可将信息从服务器传送给管理员。

“警告”(Alert) 条目旁括号中的数字，表示警告的数量。

条目“警告”(Warning) 将显示在服务器下方和各项目和库下方。
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显示下列警告消息：

• 包含有该目录的驱动上可用存储空间少于 3 GB 时，将立即显示服务器报警。

• 各本地会话的项目报警修订版数量已超过 5 次

要求

项目服务器已完成安装和组态。

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。

管理证书

请按以下步骤操作：

1. 打开图形化工具，对项目服务器进行管理。

– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 
Programs > Siemens Automation)。

– 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y> - Administration”，打开 Administration 
Tool。

2. 在“管理”(Administration) 选项卡左侧，单击“警告”(Alert)。
项目服务器和单个项目均有相关警告消息。
将显示所选项目服务器的所有现有警告。

3. 如果不再需要某条警告并希望删除，则可选中该警告，并单击“删除所选警告”(Delete 
selected alert) 按钮。
结果：所选警告已从列表中删除。

7.2.9 管理服务器项目和服务器库

简介

通过“Administration Tool”，可管理服务器连接的项目组、服务器项目、服务器库，以及为

服务器项目或服务器库创建的会话。
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要求

项目服务器已完成安装和组态。

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。
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管理服务器项目和服务器库

请按以下步骤操作：

1. 打开图形化工具，对项目服务器进行管理。

– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 
Programs > Siemens Automation)。

– 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y>- Administration”，打开 
AdministrationTool。

2. 要在右侧显示详细信息，可在导航区中单击所需条目。
将显示有关项目或库的以下信息：

“名称”(Name) 服务器项目或服务器库的名称

“状态”(Status) 状态：

• “已锁定”(Locked)
• “已解除锁定”(Unlocked)

“模式”(Mode) 已选模式：

• 工程组态模式

• 调试模式

“创建者/日期”(Created 
by/date)

服务器项目或服务器库的创建者/创建时间：

• 用户名

• 创建日期

“上一次的编者/日
期”(Last edited by/Date)

上一次在服务器项目或服务器库中进行的更改：

• 用户名

• 更改日期

“项目版本”(Project 
version)

创建项目或库使用的 TIA Portal 版本

“本地会话数量”(Number 
of local sessions)

属于服务器项目或服务器库的本地会话数量

“注释”(Comment) 可随意编辑的附加信息字段
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3. 要删除项目或库，请选择相应条目，然后单击“删除”(Delete) 命令。
仅当项目和库不存在本地会话时，才能删除项目和库。
确认下一条提示信息，删除项目或库。

4. 要解锁已锁定的项目或已锁定的库，可选择相应条目，然后单击“解锁”(Unlock) 命令。
确认下一条提示信息，解锁该项目或库。

5. 单击“Multiuser Commissioning”命令，切换为“调试模式”。
该图标将激活并显示为蓝色背景。
激活调试模式时，“下载前检查数据的不一致性（建议）”(Check for different data before 
download (recommended)) 选项将同时启用。
再次单击“Multiuser Commissioning”命令，将退出“调试模式”并切换回“工程组态模式”。

6. 要导出服务器项目或服务器库，请在左侧选择相应的条目。
单击右侧的“导出”(Export) 命令。
在下一个对话框中，选择所需的存储位置。

7. 要导入服务器项目或服务器库，请在左侧选择一个服务器连接。
单击右侧的“导入”(Import) 命令。
在下一个对话框中，选择待导入的指定服务器项目或服务器库。

7.2.10 管理项目服务器上的组

简介

通过“Administration Tool”，可管理可用于服务器连接的项目组或库组、服务器项目、服务

器库以及关联的会话。

如果正在使用多个项目和库，则可在服务器连接下创建多个项目组并将项目和库分类到这些

组中。

此过程还简化了对多个项目的不同角色和用户权限的清晰管理。
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组名称

对组名称的要求与对项目名称的要求是相同的。

禁止使用的字符

名称中不允许使用以下特殊字符：

 , ; : ! ? " ‘
+ = / \ @ *
[ ] { } < >
空格

区分大小写

要求

项目服务器已完成安装和组态。

要创建或删除组，用户需要项目服务器的“Manager”角色

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。

显示和管理组

请按以下步骤操作：

1. 打开图形化工具，对项目服务器进行管理。

– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 
Programs > Siemens Automation)。

– 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y>- Administration”，打开 Administration 
Tool。

2. 要创建新组，请选择服务器连接并单击“添加组”(Add group)。
“添加组”(Add group) 对话框随机打开。

3. 输入组名称。
或者，添加注释以存储组的用途或有关组的更多信息。注释可包含多个行。
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4. 要将项目或库添加到组中，请在项目服务器下选择组的名称，然后单击“导入”(Import)。
要在项目服务器上显示正确数量的服务器项目和服务器库，请选择项目服务器并单击“重新
加载”(Reload)。

5. 要从组中删除项目或库，请选择组下的项目名称或库，然后单击“删除”(Delete)。
使用“重新加载”(Reload) 再次更新显示内容。

6. 要删除空组，请在项目服务器下选择组的名称，然后单击“删除组”(Delete group)。
只能删除不包含任何项目或库的组。必要时，请先删除该组下的本地会话和项目或库。

7. 要导出组下的项目和库，请在项目服务器下选择所需的组，然后单击“导出组”(Export group)。
在下一个对话框中，选择所需的存储位置。

8. 要导入项目组，请选择服务器连接并单击“导入组”(Import group)。
在下一个对话框中，选择导出的组进行导入。

7.2.11 管理本地会话

简介

通过“Administration Tool”，可管理服务器连接的组、服务器项目、服务器库以及关联的会话。

在“会话”(Sessions) 中，可分别查看所选服务器项目或所选服务器库存在的本地会话。

该“会话”(Sessions) 条目位于“Administration Tool”中相应项目或库的下方。

说明

修订次数

在组态项目服务器时，需要设置项目修订和库修订的次数。

更多详细信息，请参见“使用图形化 Configuration Tool 管理项目服务器 (页 41)”。

要求

项目服务器已完成安装和组态。

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。
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显示和删除本地会话

请按以下步骤操作：

1. 打开图形化工具，对项目服务器进行管理。

– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 
Programs > Siemens Automation)。

– 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y>- Administration”，打开 
AdministrationTool。

2. 在左侧，单击所需服务器项目或服务器库下的“本地会话”(Local sessions)。
在“AdministrationTool”的右侧，将显示现有本地会话的以下信息：

– “ID”：递增当前会话。

– “本地路径”(Local path)：显示为会话设置的本地磁盘空间。

– “计算机名称”(Computer name)：显示会话所在的计算机名称。

– “上一次的使用者”(Last used by)：显示上一个编者的姓名。

– “修订版”(Revision)：显示各会话所属的项目修订版或库修订版。

要在更改后更新显示，请单击“重新加载”(Reload) 按钮。

3. 要删除会话，请选择指定会话，然后单击“删除所选会话”(Delete selected session) 命令。

4. 在以下对话框中，单击“确定”(OK)，删除所选会话。

参见

使用图形化 Configuration Tool 管理项目服务器 (页 41)
显示项目和库的历史信息 (页 65)
管理修订版 (页 67)
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7.2.12 显示项目和库的历史信息

简介

通过图形化的“Administration Tool”，查看所创建项目和库的历史信息并对现有项目修订版

和库修订版进行管理。

此时，可执行以下功能：

• 回滚到所选定的修订版

• 导出所选定的修订版

• 导出历史信息

• 保存修订版

• 显示详细信息

• 删除修订版数据（通过快捷菜单）

“历史信息”(History) 条目位于“Administration Tool”中相应项目和库的下方。

要求

项目服务器已完成安装和组态。

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。
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显示历史信息

请按以下步骤操作：

1. 打开图形化工具，对项目服务器进行管理：

– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 
Programs > Siemens Automation)。

– 单击条目“TIA Portal  > Project Server V<x.y> - Administration”，打开 Administration 
Tool。

2. 在左侧，单击所需服务器项目或服务器库下的“历史信息”(History)。
在历史记录中，将显示当前所有修订版。
在“Administration Tool”的右侧，将显示现有修订版的以下信息：

– “可用”(Availability)：指示该会话在服务器上是否任然可用。

– “修订版编号”(Revision number)：显示修订版编号。

– “计算机名称”(Computer name)：显示创建该修订版的计算机名称。

– “Windows 用户”(Windows user)：显示创建者的 Windows 登录名。

– “服务器用户”(Server user)：显示创建者的服务器登录名。

– “TIA Portal 用户”(TIA Portal user)：显示创建者的 TIA Portal 登录名。

– “创建日期”(Creation date)：显示修订版的创建日期。

– “版本”(Version)：显示创建项目或库使用的版本。

– “注释”(Comment)：显示注释信息（如果有）。

– “说明”(Notes)：显示该修订说明的数量（如果有）。可在详细视图中显示该说明信息。

要在更改后更新显示，请单击“重新加载”(Reload) 按钮。

3. 通过“回滚到所选会话”(To roll back selected session) 按钮，可将所选择的会话回滚到指定修
订版。
之后，将创建一个新行，显示新的修订版和注释信息“已回滚到修订版<编号>”(Rolled back 
to the revision <number>)。

4. 要将该修订版导出为一个单用户项目，可单击“导出所选定的修订版”(Export selected 
revision) 按钮。
在之后显示的对话框中，选择指定的存储路径并单击“确定”(OK)。
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5. 要将历史信息导出为 XML 文件，可选择所需的修订版，然后单击“导出历史信息”(Export 
history) 按钮。
在后续的对话框中输入所需数据，并单击“保存”(Save)。

6. 要保存该修订版，可单击“保存修订版”(Save revision) 按钮。
在以下对话框中，输入待保存的修订版说明信息，然后单击“保存修订版”(Save revision)。

将历史信息导出为 XML 文件

请按以下步骤操作：

1. 选择所需的修订，然后单击“导出历史信息”(Export history) 按钮。

2. 在后续的对话框中输入所需数据，并单击“保存”(Save)。

参见

管理本地会话 (页 63)
管理修订版 (页 67)

7.2.13 管理修订版

简介

通过图形化“Administration Tool”，可对现有项目修订版和库修订版进行管理。

此时，可执行以下功能：

• 回滚到所选定的修订版

• 导出所选定的修订版

• 保存修订版

• 显示详细信息

• 删除修订版数据（通过快捷菜单）

“历史信息”(History) 条目位于“Administration Tool”中相应项目和库的下方。

要求

项目服务器已完成安装和组态。

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。
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至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。

回滚到所选定的修订版

请按以下步骤操作：

1. 选择所需的修订版或多个修订版，在快捷菜单中单击命令“回滚到所选定的修订版”(Roll back 
to the selected revision)。
之后，将创建一个新行，显示新的修订版和注释信息“已回滚到修订版<编号>”(Rolled back 
to the revision <number>)。

导出所选定的修订版

请按以下步骤操作：

1. 选择所需的修订版或多个修订版，在快捷菜单中单击命令“导出所选定的修订版”(Export 
selected revision)。

2. 在之后显示的对话框中，选择指定的存储路径并单击“确定”(OK)。

保存修订版

请按以下步骤操作：

1. 单击“保存修订版”(Save Revision)。
2. 在以下对话框中，输入待保存的修订版说明信息，然后单击“保存修订版”(Save revision)。
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显示修订版的详细信息

使用“显示详细信息”(Display details) 按钮，可在版本历史信息的详细信息窗口中显示有关

所选修订版的更多信息。

• 可在“详细信息”(Details) 选项卡中添加说明。

为此，需单击该链接并在以下对话框中输入所需的说明信息。

单击“添加说明”(Add note)，应用该说明。

• 在“已更改对象”(Changed objects) 选项卡中，可查看在所选项目或库中进行的所有更改。

删除修订版数据

请按以下步骤操作：

1. 选择所需的修订版（或多个修订版），在快捷菜单中单击命令“删除修订版数据”(Delete 
revision data)。

2. 在随即弹出的对话框中，单击“确定”(OK) 确认提示。

结果： 
所选修订版的数据已删除。

但该修订版的所有更改历史相关信息将保留不变。
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该修订版将不再显示在“可用”(Availability) 中，且无法再回滚到该修订版。

说明

以下修订版的数据无法删除：

• 在“可用”(Availability) 列中，显示时不带符号的修订版。
这些修订版将无法再访问。

• 带有“保留”(Retain) 标签的修订版。
这些修订版已标记为“安全”。

• 项目或库的 后一个修订版。

尝试删除上述修订版的数据时，将收到一条错误消息。

参见

管理本地会话 (页 63)
显示项目和库的历史信息 (页 65)

7.2.14 在工程组态模式和调试模式间相互切换

简介

使用图形化的“Administration Tool”，在工程组态模式与调试模式间相互切换。服务器项目

中的所有本地会话通常均设置为该模式。即，所有本地会话均支持在“工程组态模式”下操

作，也支持在“调试模式”下操作。默认设置为“工程组态模式”。

切换到调试模式时，“下载前检查数据的不一致性（建议）”(Check for different data before 
download (recommended)) 按钮将自动选中。使用 Multiuser Commissioning 时，建议执行

该设置。这种检查设置可确保加载到 CPU 中的服务器项目内不存在数据偏差。例如，不下

载到 CPU 中，而直接从之前的本地会话检入服务器项目时，建议执行该操作。

如果服务器项目中的数据与加载到 CPU 中的数据间存在偏差，则将弹出一个对话框，提示

用户如何进行操作。

数据偏差可在服务器项目视图中清除。

要求

项目服务器已完成安装和组态。
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项目已创建为服务器项目，并在 TIA Portal 中至少创建了一个本地会话。

说明

服务器项目和本地会话

如果尚未在 TIA Portal 的项目服务器中创建服务器项目和本地会话，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。

启用和禁用调试模式 
请执行以下操作步骤：

1. 打开图形化工具，对服务器进行管理。 
– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 

Programs > Siemens Automation)。
– 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y> - Administration”，打开 Administration 

Tool。
2. 使用“添加服务器连接”(Add server connection) 与项目服务器建立连接时，在“管

理”(Administration) 下方将立即显示所组态服务器连接的列表。在该工具的右侧，将显示详
细视图左侧所选对象的更多信息。

3. 在该工具的左侧，选择待设置“调试模式”的服务器和项目。

4. 在该工具的右侧，单击标题中的“Multiuser Commissioning”按钮，激活“调试模式”。

– 该按钮激活后，将显示为蓝色背景，同时该工具左侧所选项目处将显示一个叠加调试

符号。

– 在调试模式下，“下载前检查数据的不一致性（建议）”(Check for different data 
before download (recommended)) 选项也将激活。

在工具栏中，再次单击“Multiuser Commissioning”按钮，退出“调试模式”。

– 该按钮取消激活后，背景色消失同时该工具左侧所选项目前的叠加符号也消失。

– 在调试模式下，“下载前检查数据的不一致性（建议）”(Check for different data 
before download (recommended)) 按钮也将取消激活。

结果

单击“Multiuser Commissioning”按钮，激活“调试模式”；再次单击将关闭该模式。
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7.2.15 选择一种用户界面语言。

简介

使用图形化“Administration Tool”，可在“设置 > 常规”(Settings > General) 选项卡中选择所

需的用户界面语言。

此时，可选择 TIA Portal 所支持的全部 6 种语言。

要求

项目服务器已完成安装和组态。

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。

更改语言

请按以下步骤操作：

1. 打开图形化工具，对服务器进行管理。

– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 
Programs > Siemens Automation)。

– 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y> - Administration”，打开 Administration 
Tool。

2. 单击左侧的“设置 > 常规”(Settings > General) 选项卡。
在“语言”(Language) 部分，从下拉列表中选择所需的用户界面语言。

结果

界面文本显示为所选择的语言。
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7.2.16 显示确认

简介

在图形化“Administration Tool”中，可在“设置 > 常规”(Settings > General) 选项卡中，选择

在使用 Multiuser Engineering 时为其显示确认对话框的操作。要执行这些操作，操作员必

须确认执行。

在以下区域中，可激活的操作确认：

• 用户管理

• 删除服务器连接

• 删除本地会话

• 解锁项目/库
• 删除项目/库
• 将修订版导出到一个非空文件夹中

• 删除通知

• 发布修订版

• 删除修订版数据

• 导出服务器项目/服务器库

• 删除组

要求

项目服务器已完成安装和组态。

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。
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选择确认

请按以下步骤操作：

1. 打开图形化工具，对服务器进行管理。

– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 
Programs > Siemens Automation)。

– 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y> - Administration”，打开 Administration 
Tool。

2. 单击左侧的“设置 > 常规”(Settings > General) 选项卡。

3. 转至“确认”(Confirmations)，并单击所需的操作。

– 通过“全部”(All) 按钮，可启用所有条目的确认。

– 通过“无”(None) 按钮，可禁用所有条目的确认。

结果：执行某个所选择的操作时，必须在执行前在提示对话框中对其进行确认。

7.2.17 管理证书

简介

使用图形化“Administration Tool”，可在“设置 > 证书”(Settings > Certificate) 选项卡中查看

和管理项目服务器的现有证书。选择服务器连接“https”时，将使用证书进行安全通信。

如果证书未使用且不再需要，则可删除。如果尝试删除一个活动服务器连接中当前正在使用

的证书，则将输出一条相应消息。

要求

项目服务器已完成安装和组态。

已在 TIA Portal 中创建项目或全局库作为服务器项目或服务器库。

至少创建了一个本地会话。

说明

Certificate Transparency 
请注意，项目服务器中不检查现有的数字证书。

Administration Tool 中不显示

如果尚未在 TIA Portal 中通过本地会话创建服务器项目或服务器库，则在管理项目服务器时

不会显示任何相关信息。
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管理证书

请按以下步骤操作：

1. 打开图形化工具，对服务器进行管理。 
– 打开“开始”菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 

Programs > Siemens Automation)。
– 单击条目“TIA Portal > Project Server V<x.y> - Administration”，打开 Administration 

Tool。
2. 单击左侧的“设置 > 证书”(Settings > Certificates) 选项卡。

将显示所选项目服务器的所有现有证书和相关数据。

3. 如果某个证书不再需要并希望移除，则可选中该证书并单击“删除所选证书确认”(Remove 
selected certificate confirmation) 按钮。

结果

所选证书已从列表中删除。如果某个活动服务器连接中当前正在使用该证书，则将接收到一

条消息，指示该证书将在重新启系统后删除。

7.3 使用命令行工具

7.3.1 命令行工具简介

简介

借助 Administrative Tools 和 Power Tools，可对项目服务器进行组态和管理。

TIA Portal 中也包含有 Power Tools，可执行项目服务器中的管理任务。

要求

已安装项目服务器。

要使用 Administrative Tools 组态项目服务器，需要具有管理员权限。

要通过 Power Tools 执行管理任务，需要用户权限。

使用管理工具组态项目服务器

可使用命令行命令来安装和管理服务器。
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要组态项目服务器，请按以下步骤操作：

• 以管理员权限打开 Project Server Administrative Tools。
• 可通过下述命令执行完整安装：

prjsrv install –r d:\TIA\SRV –p 5080 –b https

• 自动创建项目目录（知识库）。

• 协议和端口地址的定义已包含在该命令中，并与集成证书管理一起用于安全的 HTTPS 通信。

• 窗口工具用于创建新证书和选择现有证书。

• 可以在此处找到用于组态项目服务器的附加命令：用于组态项目服务器的命令 (页 79)

说明

启用防火墙端口

在防火墙中，将自动启用访问项目服务器的指定端口。

使用高级工具管理项目服务器

要管理项目服务器，安装服务器后需执行以下步骤：

• 要访问项目服务器，需要在防火墙中启用端口。

• 要管理项目服务器，请打开服务器管理或 Project Server Power Tools。
• 可以在此处找到用于管理项目服务器的附加命令：用于管理项目服务器的命令 (页 83)

用户和权限管理

项目服务器的用户和权限管理基于 Windows 用户帐户的用户管理。

• 可以实现项目特定的权限分配。

• 使用组规则可以简单明了地快速分配权限。

项目管理

项目管理可清晰、方便地管理现有组、服务器项目和服务器库以及相关的本地会话。

借助脚本实现自动化项目管理（批处理文件）。

错误消息

如果操作执行失败，则将显示一条相应的错误消息。
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在相应的工具中，通过调用工具帮助信息，可查看具体的错误说明：

在管理工具中调用帮助信息

• 可通过以下方式打开 Administrative Tools：
• 将命令“prjsrv”复制到命令行中并按“Enter”键。

在高级工具中调用帮助信息

• 可通过以下方式打开 Power Tools：
• 将命令“pspt”复制到命令行中并按“Enter”键。

参见

用于组态项目服务器的命令 (页 79)
用于管理项目服务器的命令 (页 83)

7.3.2 使用管理工具组态项目服务器

简介

将安装的外部项目服务器作为 Multiuser Engineering 的一部分进行运行前，必须对该服务

器进行组态。

使用 Administrative Tools 组态项目服务器时，可使用下述命令在命令行中执行该操作。

输入“Install”命令时，系统将自动执行以下操作：

• 安装项目服务器的 Windows 服务。

• 通过 TCP 连接，添加为指定端口激活的防火墙。

• 安装性能监视以监视项目服务器。

• 创建名为“Repsitory”的存储目录（如果不存在的话）。

• 无论采用“https”（建议）或“http”传输协议，均需定义“绑定”(binding)。
• “特征码”用于确认有效证书已传输到服务器中。

随后即可使用项目服务器。
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TIA Portal 版本 < V18
在 TIA Portal V17 及之前版本中，Administrative Tools 被称为“Multiuser Administrative 
Tools”，并通过命令“musrv”进行寻址。

如果使用 TIA Portal V18 之前版本的项目服务器，则将命令中的“prjsrv”替换为“musrv”。

TIA Portal V18：来自先前版本的命令

还可以使用命令“musrv”对使用 TIA Portal V18 创建的项目服务器进行寻址。

要在未来的 TIA Portal 版本中使用这些命令，在每种情况下请将“musrv”替换为“prjsrv”。

要求

已安装项目服务器。

要组态项目服务器，需要具有管理员权限。

说明

命令行中的命令以及相关的帮助和信息文本仅显示为英语。

操作步骤

要组态项目服务器，请按以下步骤操作：

1. 使用管理员权限，打开服务器组态工具。
在 TIA Portal 安装目录的“bin”中，双击“start-prjsrv.bat”文件。

2. 将组态服务器的以下命令及其所需参数复制到命令行，然后按“Enter”键。
命令：

– prjsrv install -r <repository-path> -p <port> -b <binding> -h 
<certificate-hash>

输入示例：

– prjsrv install -r c:\TIA\SERVER -p 5080 -b https -h 
<certificate-hash>

3. 如果命令“prjsrv install”执行失败，则将显示一条错误消息且可查看具体的说明消息。
这些命令成功执行后，项目服务器组态完成。
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组态示例

如果未输入任何参数，则系统提示输入所需参数。

命令 说明

定义“Repository-path”
“知识库路径”(Repository-path)：
-r c:\TIA\SERVER 
 

输入服务器进行文件保存的目录（存储库）名称与路径。

如果输入的新目录不存在，则系统将自动创建该目录。

注：

即使删除了服务器，该目录及其存储的数据仍将保留。

如果在删除项目服务器后重新安装，并输入现有目录作为“存储

库”，则该数据将同样可应用于新服务器且无任何限制。

定义“Port”
“端口”(Port)：
-p 5080 

输入项目服务器的通信端口。

定义“Binding”
“绑定”(Binding)：
-b https 

定义采用“https”（建议）或“http”传输协议。

使用“https”传输协议时，系统将对数据通信进行加密，且需要一份证

书。即，该通信的安全等级高于未加密的“http”通信。

“Certificate hash”= 所用证书的特征码 为保证服务器通信安全，需要输入所创建证书或所用证书的特征码。

有关证书创建的更多信息，请参见相应 Windows 操作系统的帮助。

“Run service”= 启动服务

示例：

prjsrv start

该命令用于启动项目服务器的 Windows 服务。

可以在此处找到用于组态项目服务器的附加命令：用于组态项目服务器的命令 (页 79)

参见

用于组态项目服务器的命令 (页 79)

7.3.3 用于组态项目服务器的命令

简介

Administrative Tools 中包含用于组态项目服务器的命令。
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请遵循组态项目服务器的基本操作步骤：使用管理工具组态项目服务器 (页 77)

说明

命令行中的命令以及相关的帮助和信息文本仅显示为英语。

TIA Portal 版本 < V18
在 TIA Portal V17 及之前版本中，Administrative Tools 被称为“Multiuser Administrative 
Tools”，并通过命令“musrv”进行寻址。

如果使用 TIA Portal V18 之前版本的项目服务器，则将命令中的“prjsrv”替换为“musrv”。

TIA Portal V18：来自先前版本的命令

还可以使用命令“musrv”对使用 TIA Portal V18 创建的项目服务器进行寻址。

要在未来的 TIA Portal 版本中使用这些命令，在每种情况下请将“musrv”替换为“prjsrv”。
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用于组态项目服务器的命令

下表列出了相关命令：

命令 说明 可能的条目

"Install" 安装项目服务器并启用与服务器的

通信。

组态示例可用于：

使用管理工具组态项目服务器 
(页 77)
 

参数：

• -r, --repository：服务器数据的存储目录。

• -p, --port：用于访问服务器的端口编号

• -b, --binding：指定通信协议（http 或 https）
• -d, --debug（可选）：定义服务器是否显示运行系

统的调试信息。

注：如果使用选项“-d”，则不显示调试日志。

• -h, --certhash：要用于安全数据传送的证书的指纹

（仅使用 https 时需要）。

• -t, --timeout（可选）：定义所用的超时配置文件

（“fast”、“middle”或“slow”）。默认值：“fast”。
• -f, --force（可选）：无需进一步查询，直接激活命

令

• -c, --count：已保存项目版本的 大值（1 到 10）。

示例：

prjsrv install -r <repository-path> -p 
<port> -b <binding> -h <certificate-
hash>

"Config" 显示项目服务器的当前组态，并提

供可选的动态组态参数。

参数：

• -t, --timeout（可选）：定义所用的超时配置文件

（“fast”、“middle”或“slow”）。

• -c, --count：已保存项目版本的 大值（1 到 10）。

• -d, --debug（可选）：定义服务器是否显示运行系

统的调试信息。

注：如果使用选项“-d”，则不显示调试日志。

示例：

prjsrv config -d 
"Start" 启动项目服务器。 参数：

• 无参数。

示例：

prjsrv start
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命令 说明 可能的条目

"Stopp" 停止项目服务器。 参数：

• -f, --force（可选）：无需进一步查询，直接激活命

令

示例：

prjsrv stopp
"Uninstall" 卸载项目服务器。

也可通过 Windows 卸载方式进行卸

载。

参数：

• -f, --force（可选）：无需进一步查询，直接激活命

令

示例：

prjsrv uninstall

参见

使用管理工具组态项目服务器 (页 77)

7.3.4 使用高级工具管理项目服务器

简介

要管理项目服务器上的服务器项目、服务器库和本地会话，请在命令行中执行下述 Power 
Tools 命令。

只要计算机安装了 TIA Portal 和高级工具，便可通过该计算机上的高级工具管理项目服务器。

用户条目存储在“会话存储器”中，并在下一次高级工具打开时可见。

说明

管理项目服务器时，需要具有用户权限。

打开 Project Server Power Tools
使用文件“start-pspt.bat”启动高级工具。

在命令中，通过“pspt”寻址高级工具。

Project Server Power Tools 命令的说明：

• 用于管理项目服务器的命令 (页 83)
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TIA Portal 版本 < V18
在 TIA Portal V17 及之前版本中，“Multiuser Power Tools”通过文件“start-mupt.bat”调用。

如果使用 TIA Portal V18 之前版本的项目服务器，则在命令中使用命令“mupt”。

要求

已安装项目服务器。

启用了 Windows 防火墙中的某个端口，可访问该项目服务器。

用户具有管理员权限。

操作步骤

要组态项目服务器，请按以下步骤操作：

1. 使用管理员权限，打开高级工具对服务器进行管理。
在 TIA Portal 安装目录的“bin”中，双击“start-pspt.bat”文件。

2. 将命令“pspt”复制到命令行中并按“Enter”键。
多用户高级工具的帮助信息随即显示。

3. 在命令行中输入进行服务器管理指定命令，然后按“Enter”键。

4. 如果命令执行失败，则将显示一个错误消息。

参见

用于管理项目服务器的命令 (页 83)

7.3.5 用于管理项目服务器的命令

简介

Project Server Power Tools 中包含用于管理项目服务器的命令。

说明

命令行中的命令以及相关的帮助和信息文本仅显示为英语。

TIA Portal 版本 < V18
在 TIA Portal V17 及之前版本中，Power Tools 被称为“Multiuser Power Tools”，并通过命令

“mupt”进行寻址。
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如果使用 TIA Portal V18 之前版本的项目服务器，则将命令中的“pspt”替换为“mupt”。

命令的功能范围

由于 TIA Portal V18 及更高版本的功能范围已扩展（例如包括组管理），因此并非所有命令

都可用于先前版本。

查阅先前版本的文档以了解所使用的项目服务器版本的功能范围。

TIA Portal V18：来自先前版本的命令

还可以使用命令“mupt”对使用 TIA Portal V18 创建的项目服务器进行寻址。

要在未来的 TIA Portal 版本中使用这些命令，在每种情况下请将“mupt”替换为“pspt”。

“用户名”和“密码”

User names
使用的所有“User names”必须符合此格式：

• <domain-or-machine-name>\<account>
示例：ww004\userTIA01、PC17CLTC\tiaengineer01
如果没有分配 <域或机器名>，则 Windows 将为帐户自动提供相应的域。

Role names
提供下列具有相应访问权限的“Role names”：

Manager 读取

写入

删除

用户管理

Contributor 读取

写入

删除：仅限服务器项目、服务器库和本地会话

Member 只读
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用于管理项目服务器的命令

可使用下列命令。

说明

描述/输入：服务器库对应于服务器项目

为了更清晰地描述命令，下表未列出库以及项目。

针对服务器项目的所有说明同样适用于服务器库。
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命令 说明 可能的条目

"Show projects" 列出所选项目服务器的项目和组。 参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -a, --all：输出一个列表，其中包含服务器上所有组

和服务器项目的完整层级。

• -p, --project：（可选）服务器项目的名称。

仅当项目的修订版可显示时才会评估此参数。

如果命令包含参数“all”，则忽略参数“project”。
• -v, --revision：（可选）列出该项目所有的修订版。

如果命令包含参数“all”，则忽略参数“revisions”。
• -l, --page：（可选）逐页显示结果

• -d, --display：（可选）以不同的格式显示结果：

– cascade：按照层叠方式显示结果。

– tabular：按照表格方式显示结果。

– short：显示结果摘要。

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

如果命令包含参数“all”，则忽略参数“groupName”。
示例：

组和项目的完整列表：

%InstallDirectory% > pspt project show --
server http://localhost:8735 -a
组“MyGroup”的服务器项目：

%InstallDirectory% > pspt project show --
server http://localhost:8735 -g MyGroup
帮助：

• pspt project show -?
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命令 说明 可能的条目

"Delete project" 删除项目服务器中的特定项目。

要求：

项目不得包含任何本地会话。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：要删除的服务器项目的名称。

• -f --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt project remove --
server http://localhost:8735 --project 
project155 -g MyGroup
帮助：

• pspt project remove -?
"Create group" 在服务器上创建组。

要求：

用户需要项目服务器的“Manager”
角色

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -n, --groupName：要创建的组的名称

• -c, --comment：包含组用途等信息的注释。

示例：

%InstallDirectory% > pspt group create --
server https://localhost:8735 --n MyGroup --
c GroupComment
帮助：

• pspt group create -?
"Get group" 列出所选项目服务器的所有组。

要同时列出组和包含的服务器项

目，请使用带有参数“all”的命令

“project show”。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

示例：

%InstallDirectory% > pspt group get --server 
https://localhost:8735
帮助：

• pspt group get -?
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"Delete group" 删除服务器上的组。

要求：

该组不得包含任何服务器项目。

用户需要项目服务器的“Manager”
角色

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -n, --groupName：要删除的组的名称

• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令。

示例：

%InstallDirectory% > pspt group delete --
server https://localhost:8735 -n MyGroup
帮助：

• pspt group delete -?
"Display 
sessions"

列出所选服务器项目的所有本地会

话。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：列出其会话的服务器项目的名称。

• -l, --page：（可选）逐页显示结果

• -d, --display：（可选）以不同的格式显示结果：

– cascade：按照层叠方式显示结果。

– tabular：按照表格方式显示结果。

– short：显示结果摘要。

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt session show --
server http://localhost:8735 --project 
project155 -g MyGroup
帮助：

• pspt session show -?
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"Move session" 更新已移动到另一个路径的本地会

话的存储路径。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：本地会话所属的服务器项目的名称。

• -i, --id：要移动的本地会话的 ID。
• -t, --path：选择要将本地会话移动到的目标文件夹。

• -m, --machine：（可选）如果目标文件夹位于不同

的 PC 上，则为计算机名称。

• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令。

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt session move --
server http://localhost:8735 -id 1 --project 
Project1 --path C:\LocalPathForMoving -g 
MyGroup
帮助：

• pspt session move -?
"Delete session" 删除项目服务器中选定的本地会话 参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：要删除其会话的服务器项目的名称。

• -i, --id：要删除的会话的标识号。

• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt session remove --
server http://localhost:8735 --project 
project155 --id 5 -g MyGroup
帮助：

• pspt session remove -?
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"Remove project 
lock"

解除服务器项目的锁定。 参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：要解锁的服务器项目的名称。

• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt project unlock --
server http://localhost:8735 --project 
project155 -g MyGroup
帮助：

• pspt project unlock -?
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命令 说明 可能的条目

"Show check-in 
history"

显示所选服务器和所选本地会话的

检入历史记录。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：为其会话列出检入历史记录的服务器

项目的名称。

如果未指定项目名称，则在项目服务器上列出所有

项目的历史记录。

• -f, --from：（可选）列出会话历史记录的起始修订

版编号。

指定的修订版编号包含在列表中。

如果命令中不带此参数，则会显示自会话创建以来

的检入历史记录。

• -t, --to：（可选）列出会话历史记录的结束修订版编

号。

指定的修订版编号包含在列表中。

如果命令中不带此参数，则会显示截至当前时间的

检入历史记录。

• -i, --id：（可选）要列出其检入历史记录的会话的标

识号。

如果未指定会话标识号，则会列出服务器项目的所

有会话的历史记录。

• -l, --page：（可选）逐页显示结果

• -d, --display：（可选）以不同的格式显示结果：

– cascade：按照层叠方式显示结果。

– tabular：按照表格方式显示结果。

– short：显示结果摘要。

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt checkin show --
server http://localhost:8735 --project 
project155 --from 5 --to 20 --id 5 -g MyGroup
帮助：

• pspt checkin show -?
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"Show server 
access rights"

显示为服务器、组或服务器项目的

用户定义的用户权限。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：列出其访问权限的服务器项目的名称。

如果未指定项目名称，则在项目服务器上列出所有

项目的访问权限。

• -l, --page：按照页面格式显示结果

• -d, --display：（可选）以不同的格式显示结果：

– cascade：按照层叠方式显示结果。

– tabular：按照表格方式显示结果。

– short：显示结果摘要。

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt user show --server 
http://localhost:8735/ -p MYProject -g 
MyGroup
帮助：

• pspt user show -?
"Modify server 
access rights"

更改服务器、组或服务器项目的访

问权限。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：要授予用户访问权限的服务器项目的

名称。

如果未指定项目名称，则授予用户对项目服务器的

访问权限。

• -u, --users：用于过滤的用户名，使用逗号进行分

隔。

• -r, --role：选择角色

• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt user add --server 
http://localhost:8735 --project Project1 --
users user1,user2 --role Manager -g MyGroup
帮助：

• pspt user add -?
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命令 说明 可能的条目

"Remove server 
access rights"

删除服务器、组或服务器项目的访

问权限。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：要从其用户管理中删除用户的服务器

项目的名称。

如果未指定项目名称，则从服务器的用户管理中删

除该用户。

• -u, --user：用于过滤的用户名，使用逗号进行分隔。

• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt user remove --
server http://localhost:8735 --users 
user1,user2 -g MyGroup
帮助：

• pspt user remove -?
"Show 
certificates"

显示现有的所有多用户证书。 参数：

• -l, --page：（可选）设置结果显示页面的划分方式。

-d, --display：（可选）以不同的格式显示结果：

– cascade：按照层叠方式显示结果。

– tabular：按照表格方式显示结果。

– short：显示结果摘要。

示例：

%InstallDirectory% > pspt certificate show
帮助：

• pspt certificate show -?
"Remove 
certificates"

移除所选服务器上的所有证书。 参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令

示例：

%InstallDirectory% > pspt certificate remove 
--server http://localhost:8735
帮助：

• pspt certificate remove -?
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"Confirm 
certificate"

将所选服务器上的证书保存到有效

证书列表中。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令

示例：

%InstallDirectory% > pspt certificate 
confirm --server http://localhost:8735
帮助：

• pspt certificate confirm -?
"Show alerts" 显示所选服务器的警告。 参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

示例：

%InstallDirectory% > pspt alert show --
server https://localhost:8735
帮助：

• pspt alert show -?
"Remove alerts" 移除所选服务器的所有警告。 参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -a, --alert：警告名称

示例：

%InstallDirectory% > pspt alert remove --
server http://localhost:8735 --alert alert1
帮助：

• pspt alert remove -?
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"Export of 
server project"

将现有的服务器项目导出到指定路

径的目标文件夹中。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：要导出的服务器项目的名称。

如果项目名称未指定，则系统将导出所指定服务器

库中的所有项目。

• -t, --path：选择项目待导出的目标文件夹。

该文件夹必须为空。

• -m, --metadata：（可选）服务器项目将连同全部历

史信息和所有的现有修订版一起全部导出。

默认设置：如果命令中没有此参数，则导出 后一

个修订版本或用“revision”指定的版本。

• -v, --revision：（可选）定义待导出的修订版编号。

默认设置：如果没有指定版本，则会导出 后一个

修订版本。

如果指定了特定修订版本，则服务器项目将导出为

单用户项目。

如果命令包含参数“metadata”，则忽略参数

“revision”。
• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt project export --
server net.tcp://localhost:8637 --project 
Project55 --path "E:\Exp1" -m -g MyGroup
帮助：

• pspt project export -?
"Import of 
server project"

将指定路径中的服务器项目导入到

指定的项目服务器库中。

要求：

仅角色为“Contributor”或
“Manager”的用户，才能执行该操

作。

规则：

• 一次只能导入一个服务器项目。

• 要导入的服务器项目的名称也用

作目标文件夹的名称。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -t, --path：选择项目待导入的存储路径。

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt project import --
server https://localhost:8735 --path 
"E:\Exp1" -g MyGroup
帮助：

• pspt project import -?
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"Export of 
server project 
sessions"

将服务器项目的本地会话导出到指

定路径中。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：待导出其关联本地会话的服务器项目

的名称。

如果项目名称未指定，则系统将导出所指定服务器

库中的所有项目。

• -t, --path：选择服务器项目中本地会话待导出的目

标文件夹。

该文件夹必须为空。

• -i, --id：（可选）待导出的本地会话 ID。
• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt session export --
server net.tcp://localhost:8637 --project 
Project55 --path "E:\Exp1\Sessions" [--id] 1 
-g MyGroup
帮助：

• pspt session export -?
"Import of 
server project 
sessions"

将所导出的本地会话导入所选的服

务器项目中。

要求：

仅角色为“Contributor”或
“Manager”的用户，才能执行该操

作。

规则：

仅导入相关服务器项目已知的本地

会话。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：待导入其关联本地会话的服务器项目

的名称。

• -t, --path：选择本地会话待导入的存储路径。

• -a, --alias：（可选）目标服务器的别名（如果有）。

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt session import --
server https://localhost:8735 --project 
Project55 --path "E:\Exp1\Sessions" -g 
MyGroup
帮助：

• pspt session import -?
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"Export project 
history as xml"

将现有项目历史记录导出为一个

“.xml”文件。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：待导出相关历史记录的服务器项目的

名称。

• -t, --file：用于导出历史记录的目标文件和存储路径。

• -v, --revision：（可选）待导出历史记录的修订版编

号。

如果未指定修订版编号，则会列出服务器项目的所

有修订版的历史记录。

• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt project 
exportHistory -s http://server.com -p 
Project1 -t "C:\fileName.xml" -v 1,2,3,4 -f 
-g MyGroup
帮助：

• pspt project exportHistory -?
"Add note to a 
revision in 
server project"

向服务器项目的所选修订版添加备

注信息。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：服务器项目的名称。

• -v, --revision：待添加备注信息的修订版。

如果未指定修订版编号，则会将备注信息添加到服

务器项目的所有修订版。

• -n--note：添加到修订版中的备注信息。

在文本中使用参数“\n”添加换行符。

转义序列：如果文本包含功能字符，则使用字符“\”
作为转义序列。

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt revisionnote add 
-s http://server.com -p Project1 -v 1 -n 
"MyNoteLine1\nLine2Note" -g MyGroup
帮助：

• pspt revisionnote add -?
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"Project 
Commissioning"

为所选服务器项目激活或禁用调试

模式。

服务器库不支持此命令。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：要激活或禁用调试模式的服务器项目

的名称。

• -m, --mode：激活或禁用调试模式。

要激活调试模式，请在命令中添加“mode”参数。

如果命令中没有此参数，调试模式将被禁用。

用户可决定在 TIA Portal 的调试组态中是使用同步调

试模式还是异步调试模式。

• -d, --divergent：激活或禁用“下载前检查数据的不

一致性”(Check for different data before download) 
选项。

要激活一致性检查，请在命令中添加“divergent”参
数。

如果命令中没有此参数，一致性检查将保持禁用状

态。

• -n, --groupName：要创建的组的名称

示例：

%InstallDirectory% > pspt project 
commissioning --server https://
localhost:8735 -p Project1 -m -d -g MyGroup
帮助：

• pspt project commissioning -?
"Project 
rollback" 

将服务器重置为现有的旧修订版本。

要求：

只有在服务器未锁定时才能执行该

命令。

参数：

• -s, --server：项目服务器 URL 地址

• -p, --project：要复位为先前版本的服务器项目的名

称。

• -v, --revision：项目要复位到的修订版编号。

• -f, --force：（可选）无需进一步查询，直接激活命

令

• -g, --groupName：如果服务器包含在组中，则为组

的名称。

示例：

%InstallDirectory% > pspt project rollback --
server http://localhost:8735 --project 
projectName --revision 2 --group MyGroup
帮助：

• pspt project rollback -?
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7.4 确认项目服务器的证书

简介

要与安装的项目服务器建立安全连接，需要在使用 Multiuser Engineering 时先指定 SSL 服
务器证书。服务器安装完成后，首次在本地会话中开始操作时，系统将提示确认显示的证书。

当前证书到期时，系统将提示进行再次确认。 
可通过 Windows 自带的管理机制管理 SSL 服务器证书。

如果未确认 SSL 服务器证书，则无法与项目服务器建立连接。 

要求

安装有 TIA Portal 和所需的项目服务器软件。

项目服务器必须通过高级工具进行组态与启动。

首次操作本地会话。 

确认项目服务器的证书

要确认项目服务器的证书，请按以下步骤操作：

1. 当首次操作所连接的项目服务器时（如，在打开本地会话时），操作系统将自动提示确认项
目服务器的服务器证书。 

2. 检查显示的证书是否可信。如果证书可信，则在显示的对话框中单击“确定”(OK)，确认
“TIA_Project_Server”的证书。

结果

对话框关闭。该项目服务器的证书视为可信且永久保存。

7.5 输入项目服务器的访问数据

简介

如果已安装项目服务器，则在需要身份验证时必须登录到项目服务器。

此时，项目服务器将提示进行登录。在显示的对话框中，可在输入相应的访问数据。 
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系统支持以下两种登录方式： 
• 使用当前 Windows 用户名和密码进行登录 
• 使用其他用户的访问数据进行登录

要求

安装有 TIA Portal 和项目服务器。

项目服务器必须通过高级工具进行组态与启动。

输入项目服务器的访问数据

要输入用户数据，请按以下步骤操作：

1. 单击并选择该对话框中的所需选项。 
– 使用当前的登录信息进行登录时，用户名已输入且无法编辑。 
– 也可以使用其他用户的访问数据进行登录。 

2. 为此，可选择第二个选项，并在“用户名”(User name) 和“密码”(Password) 中输入相应数
据。 

3. 单击“确定”(OK)。

结果

如果认证成功，则该对话框关闭，并建立与项目服务器的连接。

 

7.6 将服务器数据传送到其它项目服务器中

简介

如果使用 Multiuser Engineering 并安装有项目服务器，则可将现有的服务器数据传送到另

一个项目服务器中，而不会发生数据丢失。

可以将该数据传送到同一台计算机中，也可以传送到其它计算机中。

说明

要导出的服务器项目的安全存储位置

确保为要导出的服务器项目指定了安全存储位置，以防数据丢失或滥用。
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将服务器数据传送到其它项目服务器中

要将一个项目服务器的项目服务器数据传送到其它项目服务器中，请按以下步骤操作：

1. 停止活动的项目服务器。 
– 使用管理员权限打开图形化 ConfigurationTool，对项目服务器进行组态。 
– 打开开始菜单，单击命令“开始 > 所有程序 > Siemens Automation”(Start > All 

Programs > Siemens Automation)。 
– 单击“项目服务器 V<x.y> 组态”(Project Server V<x.y> Configuration) 条目。组态工具

的用户界面随即打开。

– 在“服务器状态”(Server status) 区域，单击“停止服务”(Stop service) 按钮。

2. 卸载“旧”项目服务器。
更多详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

3. 将带有当前服务器数据的整个存储库复制到新的存储位置，如另一台计算机。

4. 在新计算机上，安装项目服务器。
更多详细信息，请参见“AUTOHOTSPOT”。

5. 对新项目服务器的新存储目录进行组态。
更多详细信息，请参见“使用 Configuration Tool 组态项目服务器 (页 45)”。

6. 启动新的项目服务器。在“组态工具”的“服务器状态”(Server status) 区域中，单击“启动
服务”(Start service)。 

结果

 服务器数据传送到新的项目服务器中，且无数据丢失。

参见

使用 Configuration Tool 组态项目服务器 (页 45)

7.7 读取项目服务器的错误日志

简介

要检查项目服务器的服务器功能，可读取错误日志。

如果服务器出错，则错误日志中将包含用户界面中所示错误消息的附加信息。

服务器每天都会创建一个单独的日志文件。

这些日志文件不会自动删除。
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读取项目服务器的错误日志

要读取错误日志，请按以下步骤操作：

1. 打开归档中相应项目服务器的目录。

2. 在路径 <存储库>\logs 中，选择指定的日志文件。

3. 打开指定日志文件，检查具体内容

读取项目服务器/服务器库的错误日志

要读取错误日志，请按以下步骤操作：

1. 打开归档中相应项目服务器的目录。

2. 在以下路径中选择所需的日志文件：
<Repository>\proj\<项目名称或库名称>\logs

3. 打开指定日志文件，检查具体内容。

说明

读取错误日志

请注意，在调试模式下无法读取错误日志。

在管理工具的命令行中，通过命令“prjsrv config”检查和/或更改服务器组态。

请确保选项“-d”未选择。

读取 Windows 事件视图

通过事件视图，可在计算机中显示重要事件的详细信息。事件视图对于问题和错误的处理十

分有效。

如果项目服务器上发生以下安全相关事件，则也会在 Windows 事件视图中显示一条消息：

• 用户要启动项目服务器但项目服务器“无法识别”该用户（即，该用户尚未在该服务器

中登录）。

• 想要登录项目服务器的用户的密码不正确。

要读取事件视图，请按以下步骤操作：

1. 单击“开始 > 控制面板 > 系统和安全 > 管理”(Start > Control Panel > System and Security > 
Administration)。
或者，单击“开始”(Start)，然后在搜索栏中输入“Event view”。

2. 双击打开该事件查看器。

3. 在“Windows 协议”(Windows protocols) 中单击“安全”(Security)，显示所记录的与项目服务
器相关的安全相关事件。
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结果

以列表形式显示所记录的项目服务器安全相关事件。

7.8 将项目服务器的错误日志打包为 Zip 文件

简介

要检查项目服务器的服务器功能，可读取错误日志。

如果服务器出错，则错误日志中将包含用户界面中所示错误消息的附加信息。

可将当前所有错误日志打包到一个 Zip 文件中，并转发到客户支持中心。

该操作无法通过 TIA Portal 或管理工具和高级工具完成。

要求

用户需具有管理员权限。

将错误日志打包为 Zip 文件

要创建一个错误日志 Zip 文件，请按以下步骤操作：

1. 以管理员身份登录项目服务器。

2. 执行命令“prjsrv ziplogs”。
3. 执行该命令时也可带有以下选项：

–  -n, --name：输入 Zip 文件的存储路径

– -f, --force：覆盖已存在的 Zip 文件而无任何提示信息。

结果

创建了包含项目服务器中当前所有错误日志的 Zip 文件。

7.9 有关项目服务器中的错误响应信息

简介

出错后项目服务器的响应如下所述。

发生错误时，将显示一条错误消息。
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出错后项目服务器的行为

出错后，项目服务器将发生以下行为：

项目锁定：

• 服务器出错后，有关项目锁定的信息可能会丢失。 
• 重新启动后，该信息将不存在。

“从设备上传”或“下载到设备”过程中出错：

• 无法刷新本地会话。操作中止，并出现一条错误消息。

• 无法进行检入。该操作将中止，并显示一条错误消息。 
• 所有已加载的数据将再次从项目服务器中删除，服务器的状态与错误发生前的状态相同。

说明

手动重启项目服务器

出错后，需要手动重启项目服务器。 
仅当正运行该项目服务器的计算机再次重新启动后，该项目服务器才会自动启动。

组态和管理项目服务器

7.9 有关项目服务器中的错误响应信息

使用 TIA 项目服务器

104 编程和操作手册, 11/2022


	STEP 7 和 WinCC Engineering V18
	01 TIA Portal 系统概述
	TIA Portal 系统概述
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 TIA Portal 中各产品的功能范围
	2 跨产品工程组态选件
	3 S7-1500 运行系统选件
	4 STEP 7 工程组态系统的选件
	5 WinCC 工程组态系统和运行系统的选件
	6 WinCC Unified 选件
	7 Startdrive 选件

	02 TIA Portal 中的新功能
	TIA Portal 中的新功能
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 TIA Portal V18 中的新功能
	1.1 TIA Portal
	1.2 SIMATIC STEP 7
	1.3 SIMATIC WinCC
	1.4 硬件配置
	1.5 SINAMICS Startdrive
	1.6 SINUMERIK
	1.7 SIMOTION
	1.8 系统函数
	1.9 工程组态选件
	1.10 运行系统选件

	2 TIA Portal V17 中的新功能
	2.1 SIMATIC STEP 7
	2.2 SIMATIC WinCC
	2.3 硬件配置
	2.4 SINAMICS Startdrive
	2.5 系统功能
	2.6 工程组态选件
	2.7 运行系统选件
	2.8 安装语言包

	3 TIA Portal V16 中的新功能
	3.1 SIMATIC STEP 7
	3.2 SIMATIC WinCC
	3.3 SINAMICS Startdrive
	3.4 SIMOCODE ES
	3.5 系统功能
	3.6 工程组态选件
	3.7 运行系统选件
	3.8 安装语言包

	4 TIA Portal V15.1 中的新功能
	4.1 SIMATIC STEP 7
	4.2 SIMATIC WinCC
	4.3 SINAMICS Startdrive
	4.4 SIMOCODE ES
	4.5 工程组态选件
	4.6 运行系统选件

	5 TIA Portal V15 中的新功能
	5.1 简介
	5.2 SIMATIC STEP 7
	5.3 SIMATIC WinCC
	5.4 SINAMICS Startdrive
	5.5 SIMOCODE ES
	5.6 工程组态选件
	5.7 运行系统选件

	6 TIA Portal V14 SP1 中的新功能
	6.1 简介
	6.2 SIMATIC STEP 7
	6.3 SIMATIC WinCC
	6.4 SINAMICS Startdrive
	6.5 工程组态选件
	6.6 运行系统选件

	7 TIA Portal V14 中的新功能
	7.1 简介
	7.2 SIMATIC STEP 7
	7.3 SIMATIC WinCC
	7.4 SINAMICS Startdrive
	7.5 SIMOTION SCOUT TIA
	7.6 SIMOCODE ES V14
	7.7 工程组态选项
	7.8 运行系统选项


	03 自述文件
	自述文件
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 TIA Portal 相关说明
	1.1 常规注意事项
	1.2 关于库的说明
	1.3 关于存储卡的说明
	1.4 在虚拟系统中使用 TIA Portal 的注意事项（私有云）
	1.5 有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的注意事项
	1.6 Multiuser Engineering 使用说明

	2 STEP 7
	2.1 安全性信息
	2.2 使用注意事项
	2.3 并行在线连接
	2.4 编辑设备和网络
	2.4.1 设备和网络的常规信息
	2.4.2 关于硬件配置的说明
	2.4.3 有关 OPC UA 功能的信息
	2.4.4 通过可访问的节点对设有访问保护的 CPU 进行在线访问 
	2.4.5 HMI 面板 IO 设备中“Hw_SubModule”类型的硬件 ID
	2.4.6 在 S7-1200 上使用模块
	2.4.7 SIMATIC S7 嵌入式控制器 EC31-RTX 上的 CP 343-2
	2.4.8 加载 S7-1500 CPU (SIPLUS)
	2.4.9 WinLC RTX 上的 ET 200MP (IM 155-5 DP ST)
	2.4.10 网络组件
	2.4.10.1 网络和通信模块


	2.5 对 PLC 进行编程
	2.5.1 关于 PLC 编程的一般说明
	2.5.2 有关软件单元的注意事项
	2.5.3 有关 CEM 的注意事项 (S7-1200, S7-1500)
	2.5.4 测试用户程序
	2.5.4.1 有关使用监控表进行测试的信息
	2.5.4.2 有关使用强制表进行测试的信息
	2.5.4.3 有关使用断点进行测试的信息

	2.5.5 升级块
	2.5.6 与旧版本中 PLC 程序的兼容性
	2.5.6.1 与 V18 之前版本的 PLC 程序的兼容性
	2.5.6.2 与 V17 之前版本的 PLC 程序的兼容性
	2.5.6.3 与 V16 之前版本的 PLC 程序的兼容性
	2.5.6.4 与 V15.1 之前版本 PLC 程序的兼容性
	2.5.6.5 与 V15 之前版本中 PLC 程序的兼容性
	2.5.6.6 与 V14 SP1 之前版本中 PLC 程序的兼容性
	2.5.6.7 与 V14 之前版本中 PLC 程序的兼容性
	2.5.6.8 与 V13 SP1 之前版本中 PLC 程序的兼容性


	2.6 使用在线与诊断功能
	2.6.1 关于在线和诊断的说明

	2.7 项目间工程组态 (IPE)
	2.7.1 有关 IPE 的注意事项

	2.8 工艺功能
	2.8.1 运动控制说明 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
	2.8.1.1 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)

	2.8.2 关于附加工艺功能的注意事项 (S7-1500)
	2.8.3 有关其他工艺功能的说明 (S7-1200)
	2.8.4 有关工艺功能的说明 (S7-300, S7-400)
	2.8.5 SIMATIC STEP 7 Easy Motion Control
	2.8.5.1 关于 SIMATIC STEP 7 Easy Motion Control 的说明

	2.8.6 SIMATIC STEP 7 PID Professional
	2.8.6.1 关于 SIMATIC STEP 7 PID Professional 的说明



	3 WinCC
	3.1 升级不受支持的 HMI 设备
	3.2 WinCC Basic、Advanced、Professional
	3.2.1 安全性信息
	3.2.2 数据保护
	3.2.3 使用注意事项
	3.2.4 画面和画面对象
	3.2.5 变量和连接
	3.2.6 报警系统和报警显示
	3.2.7 系统函数和脚本
	3.2.8 报表
	3.2.9 配方
	3.2.10 用户管理
	3.2.11 通信
	3.2.12 系统范围的函数
	3.2.13 编译和装载
	3.2.14 运行系统
	3.2.14.1 在运行系统中操作的注意事项
	3.2.14.2 在运行系统中的面板操作的注意事项
	3.2.14.3 在 Runtime Advanced 中操作的注意事项
	3.2.14.4 Runtime Professional 的操作注意事项
	3.2.14.5 通过证书进行安全通信 (RT Professional)

	3.2.15 插件
	3.2.15.1 Sm@rtServer
	3.2.15.2 审计
	3.2.15.3 DataMonitor
	3.2.15.4 WebNavigator
	3.2.15.5 WebUX
	3.2.15.6 冗余
	3.2.15.7 SIMATIC 信息服务器

	3.2.16 移植
	3.2.17 HMI 设备
	3.2.17.1 有关 HMI 设备的说明
	3.2.17.2 基本面板的注意事项
	3.2.17.3 移动面板的注意事项
	3.2.17.4 精智面板的注意事项


	3.3 WinCC Unified
	3.3.1 安全性信息
	3.3.2 重大变化
	3.3.3 使用注意事项
	3.3.4 画面和画面对象
	3.3.5 报警和报警视图
	3.3.6 记录变量的“滤波”(Smoothing) 属性
	3.3.7 系统函数和脚本
	3.3.8 参数组和参数组显示
	3.3.9 WinCC Unified PC
	3.3.9.1 有关 Unified PC 操作的说明
	3.3.9.2 适用于 WinCC Unified PC 的 Internet 浏览器
	3.3.9.3 激活并测试亚洲版本的许可证

	3.3.10 操作统一精智面板的注意事项
	3.3.11 远程访问 Unified 设备
	3.3.12 使用工厂对象和工厂视图
	3.3.13 审计

	3.4 通过 View of Things 可视化过程

	4 TIA Portal Version Control Interface
	4.1 安全性信息
	4.2 使用说明

	索引

	04 安装
	安装
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 安装说明
	2 同时安装
	3 许可
	3.1 许可证注意事项
	3.2 STEP 7 和 WinCC 授权
	3.3 WinCC Unified 选件的许可
	3.3.1 日志记录
	3.3.2 参数集
	3.3.3 过程诊断
	3.3.4 客户端
	3.3.5 报告
	3.3.6 Openness
	3.3.7 Unified Collaboration
	3.3.8 审计

	3.4 工厂智能选件的许可授权
	3.4.1 Calendar
	3.4.2 Performance Insight
	3.4.3 Sequence
	3.4.4 Line Coordination

	3.5 处理许可证和许可密钥
	3.6 HMI 设备的许可方式
	3.7 对基于 PC 的 HMI 设备上的 WinCC Runtime 进行授权
	3.8 授权许可 WinCC Runtime Asian
	3.9 不带 STEP 7 许可证的 PC-CP

	4 安装的系统要求
	4.1 关于系统要求的说明
	4.2 软件和硬件的基本要求
	4.3 产品特定的特性
	4.3.1 卸载 WinCC Unified
	4.3.2 安装 WinCC Runtime Unified
	4.3.3 WinCC Runtime Professional 的安装
	4.3.4 有关安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 的注意事项


	5 TIA Portal 组件的进程和服务概述
	6 使用安全日志记录
	6.1 TIA Portal 中的安全日志记录
	6.2 激活和取消激活安全日志记录
	6.3 事件概述
	6.4 显示和管理事件

	7 安装日志
	8 开始安装
	9 显示已安装的软件
	10 修改或更新已安装的产品
	11 修复已安装产品
	12 启动卸载
	13 安装更新与支持包
	13.1 检查更新包和支持包的可用性并进行安装
	13.2 使用公司内部服务器
	13.2.1 企业服务器的性能和优势
	13.2.2 组态企业服务器进行更新
	13.2.3 将更新分发到不同区域
	13.2.4 在企业服务器上提供更新


	14 自动安装支持包
	14.1 自动安装支持包
	14.2 安装过程的返回值
	14.3 日志文件

	15 安装和卸载移植工具
	15.1 有关使用移植工具的注意事项
	15.2 系统要求
	15.3 安装移植工具
	15.4 卸载移植工具

	16 安装和卸载 TIA 项目服务器
	16.1 有关安装项目服务器的注意事项
	16.2 安装项目服务器
	16.3 卸载项目服务器


	05 移植项目和程序
	移植项目和程序
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 移植选项概述
	2 将 PLC 程序移植到 S7-1500 CPU / ET 200SP 中
	2.1 有关移植 PLC 程序的基本信息 (S7-1500)
	2.2 进行移植 (S7-1500)
	2.3 显示日志文件 (S7-1500)
	2.4 移植 PLC 程序时的特别注意事项 (S7-1500)
	2.4.1 有关移植 PLC 程序的信息 (S7-1500)
	2.4.1.1 移植组织块 (S7-1500)
	2.4.1.2 移植硬件 ID (S7-1500)
	2.4.1.3 移植 IEC 定时器和 IEC 计数器 (S7-1500)
	2.4.1.4 移植 CPU 数据块 (S7-1500)
	2.4.1.5 移植诊断功能 (S7-1500)
	2.4.1.6 移植对局部数据的绝对访问 (S7-1500)
	2.4.1.7 S7-1500 中的块参数 (S7-1500)
	2.4.1.8 S7-1500 中的多重实例功能 (S7-1500)
	2.4.1.9 S7-1500 中的浮点数 (S7-1500)
	2.4.1.10 将 STRING 的具体字符写入 S7-1500 (S7-1500)
	2.4.1.11 访问 S7-1500 中的状态字 (S7-1500)
	2.4.1.12 将软件更改加载到 S7-1500 (S7-1500)

	2.4.2 移植指令到 S7-1500 (S7-1500)
	2.4.2.1 有关移植指令的信息 (S7-1500)
	2.4.2.2 无法移植指令的概述 (S7-1500)
	2.4.2.3 移植数据块指令 (S7-1500)
	2.4.2.4 移植指令 RDSYSST (S7-1500)
	2.4.2.5 移植 T_CONV 指令 (S7-1500)
	2.4.2.6 移植报警及相关值 (S7-1500)
	2.4.2.7 表格指令的移植过程 (S7-1500)
	2.4.2.8 通信指令的移植过程 (S7-1500)

	2.4.3 将 LAD/FBD 程序移植到 S7-1500 (S7-1500)
	2.4.3.1 有关移植 LAD/FBD 程序的信息 (S7-1500)
	2.4.3.2 LAD/FBD 中的不完全地址寻址 (S7-1500)
	2.4.3.3 访问 LAD/FBD 中的状态位 (S7-1500)

	2.4.4 移植 STL 程序到 S7-1500 (S7-1500)
	2.4.4.1 有关移植 STL 程序的信息 (S7-1500)
	2.4.4.2 逻辑运算顺序和跳转 (S7-1500)
	2.4.4.3 语言变更时使用寄存器传递值 (S7-1500)
	2.4.4.4 通过块调用使用寄存器或状态字传递值 (S7-1500)
	2.4.4.5 通过 CC 和 UC 指令使用寄存器传递值 (S7-1500)
	2.4.4.6 在 STL 中进行完整地址寻址 (S7-1500)
	2.4.4.7 在 STL 中进行不完全地址寻址 (S7-1500)
	2.4.4.8 在 STL 中存取背景数据块 (S7-1500)

	2.4.5 移植 SCL 程序到 S7-1500 (S7-1500)
	2.4.5.1 有关移植 SCL 程序的信息 (S7-1500)
	2.4.5.2 在 SCL 中间接寻址 (S7-1500)
	2.4.5.3 SCL 指令 (S7-1500)

	2.4.6 将 GRAPH 程序移植到 S7-1500 的移植过程 (S7-1500)
	2.4.6.1 有关移植 GRAPH 程序的信息 (S7-1500)
	2.4.6.2 GRAPH 程序中的变更 (S7-1500)
	2.4.6.3 修改 GRAPH 块接口 (S7-1500)



	3 将项目移植到 TIA Portal 项目
	3.1 通过 TIA Portal 移植项目
	3.2 检查硬件组件的移植是否就绪
	3.3 通过移植工具准备项目
	3.3.1 通过移植工具移植项目
	3.3.2 调用移植工具
	3.3.3 创建移植文件

	3.4 移植项目
	3.5 显示移植历史
	3.6 显示移植日志
	3.7 移植 STEP 7 项目 (S7-300, S7-400)
	3.7.1 移植 STEP 7 项目 (S7-300, S7-400)
	3.7.2 移植 STEP 7 项目的要求 (S7-300, S7-400)
	3.7.3 检查是否可以移植 STEP 7 项目 (S7-300, S7-400)
	3.7.4 原始项目中的一致性检查 (S7-300, S7-400)
	3.7.5 删除不支持的硬件组件 (S7-300, S7-400)
	3.7.6 移植中要注意的特殊问题 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.1 设备名称 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.2 PROFINET IO 组态 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.3 PROFIBUS 组态 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.4 GSD 和 GSDML 设备 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.5 连接 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.6 多重项目 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.7 移植程序块 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.8 移植 LAD/FBD/STL 程序 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.9 移植 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.10 移植 SCL 程序 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.11 消息 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.12 报告系统错误 (S7-300, S7-400)
	3.7.6.13 移植项目文本 (S7-300, S7-400)


	3.8 移植 WinCC 项目
	3.8.1 移植 WinCC flexible 2008 项目
	3.8.1.1 基本知识 (WinCC flexible)
	3.8.1.2 移植工程数据 (WinCC flexible)
	3.8.1.3 移植运行系统数据 (WinCC flexible)
	3.8.1.4 移植集成的项目 (WinCC flexible)
	3.8.1.5 引用 (WinCC flexible)

	3.8.2 移植 WinCC V7 项目
	3.8.2.1 基本知识 (WinCC V7)
	3.8.2.2 移植工程数据 (WinCC V7)
	3.8.2.3 复制运行系统数据 (WinCC V7)
	3.8.2.4 引用 (WinCC V7)
	3.8.2.5 集成项目


	3.9 移植集成的项目
	3.9.1 移植集成项目 (S7-300, S7-400)
	3.9.2 集成了后续编辑的项目
	3.9.3 将未指定的 CPU 转换为指定的 CPU
	3.9.4 创建集成的 HMI 连接
	3.9.5 重新链接 HMI 变量
	3.9.6 删除未集成的 HMI 连接。


	4 将 S7-1200 移植到固件 V4 及以上版本 (S7-1200)
	4.1 升级到 V4 的基本信息 (S7-1200)
	4.2 移植到 V4 (S7-1200)
	4.3 移植到 V4 后的特殊注意事项 (S7-1200)

	索引

	06 TIA 门户简介
	TIA 门户简介
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 入门指南
	2 SiePortal 中的 TIA Portal
	3 启动和退出 TIA Portal
	4 设置 TIA Portal
	4.1 程序设置概述
	4.2 软件更新设置概览
	4.3 脚本和文本编辑器设置的概述
	4.4 打印设置的概述
	4.5 库设置概述
	4.6 在项目中搜索的设置概览
	4.7 交叉引用的设置概览
	4.8 记录设置概述
	4.9 管理窗口布局的设置概览
	4.10 完整性基本检查的设置概述
	4.11 诊断和反馈设置概述
	4.12 在线与诊断设置概述
	4.13 CAx 设置概览
	4.14 更改设置
	4.15 导出和导入设置
	4.15.1 导出和导入设置
	4.15.2 导出设置
	4.15.3 就预定义设置生成组态
	4.15.4 自动导入设置
	4.15.5 手动导入设置


	5 用户界面和操作
	5.1 用户界面的布局
	5.1.1 视图
	5.1.2 Portal 视图
	5.1.3 项目视图
	5.1.4 项目树
	5.1.4.1 项目树的功能和结构
	5.1.4.2 显示和隐藏列

	5.1.5 工作区
	5.1.5.1 工作区的基本设置
	5.1.5.2 最大化和最小化工作区
	5.1.5.3 拆分工作区
	5.1.5.4 浮动显示工作区中的元素
	5.1.5.5 使用工作区中的已分组元素
	5.1.5.6 最小化和最大化工作区中的元素
	5.1.5.7 在工作区中的各元素之间进行切换

	5.1.6 巡视窗口
	5.1.7 任务卡
	5.1.7.1 任务卡的基础知识
	5.1.7.2 改变窗格模式

	5.1.8 参考项目
	5.1.9 详细视图
	5.1.10 总览窗口
	5.1.10.1 总览窗口
	5.1.10.2 在总览窗口中比较对象
	5.1.10.3 对总览窗口的详细视图排序

	5.1.11 用户界面布局
	5.1.11.1 保存用户界面布局
	5.1.11.2 保存窗口布局
	5.1.11.3 加载窗口布局
	5.1.11.4 管理窗口布局
	5.1.11.5 保存编辑器和表格的布局
	5.1.11.6 重置用户界面布局


	5.2 TIA Portal 中的键盘操作
	5.2.1 使用键盘操作 TIA Portal 
	5.2.2 显示所有键盘快捷键的总览
	5.2.3 TIA Portal 的基本功能
	5.2.4 使用项目相关的各种功能
	5.2.5 排列窗口
	5.2.6 浏览程序界面
	5.2.7 自定义编辑器
	5.2.8 编辑对象
	5.2.9 文本编辑
	5.2.10 编辑表格
	5.2.11 使用在线功能
	5.2.12 使用屏幕上的键盘
	5.2.13 使用用户自定义的键盘快捷键
	5.2.13.1 分配用户自定义的键盘快捷键
	5.2.13.2 删除用户自定义的键盘快捷键
	5.2.13.3 将用户自定义的键盘快捷键复位为默认设置
	5.2.13.4 导入和导出用户自定义的键盘快捷键
	5.2.13.5 选择一个键盘快捷键列表


	5.3 特定于操作系统的特性
	5.3.1 用户权限的影响
	5.3.2 扩展用户权限


	6 信息系统的帮助
	6.1 信息系统的常规备注
	6.2 打开信息系统
	6.3 使用信息系统
	6.4 搜索信息系统
	6.4.1 搜索的基本知识
	6.4.2 搜索帮助主题
	6.4.3 信息系统中的搜索示例 

	6.5 使用收藏夹
	6.6 将代码示例复制到程序中
	6.7 更多信息，请访问西门子工业在线支持网站
	6.8 查看硬件手册
	6.9 打印帮助主题
	6.10 组态工具提示的显示和工具提示层叠
	6.11 编译自定义文档
	6.12 安全指南

	7 在 TIA Portal 中显示服务和支持信息
	7.1 Support Gateway 的基本知识
	7.2 打开 Support Gateway
	7.3 搜索论坛
	7.4 提交支持请求
	7.5 调用产品信息

	8 查找和替换
	8.1 关于搜索的基本知识
	8.2 搜索整个项目
	8.2.1 关于在项目中搜索的基本知识
	8.2.2 搜索编辑器概述
	8.2.3 在整个项目中搜索
	8.2.4 手动创建新的搜索索引
	8.2.5 启用和禁用“在项目中搜索”功能
	8.2.6 在项目中搜索的示例

	8.3 在编辑器中搜索和替换
	8.3.1 在打开的编辑器中搜索的基本知识
	8.3.2 “查找和替换”选项板概述
	8.3.3 在编辑器中搜索和替换


	9 撤消和重做动作
	9.1 撤消和重做动作的基础
	9.2 撤消动作
	9.3 重做动作

	10 运行外部应用程序
	10.1 运行外部应用程序的基础知识
	10.2 组态外部应用程序
	10.3 启动外部应用程序

	11 使用 Add-Ins 扩展 TIA Portal 功能
	11.1 Add-Ins 的基本知识
	11.2 “Add-Ins”任务卡概览
	11.3 Add-Ins 编程
	11.3.1 Add-Ins 编程简介
	11.3.2 创建 C# 程序
	11.3.3 编程视图提供程序
	11.3.4 编程快捷菜单
	11.3.5 创建 Add-In 的程序代码
	11.3.6 通过 DLL 创建 Add-In
	11.3.6.1 Add-In 创建概述
	11.3.6.2 组态文件
	11.3.6.3 通过 DLL 创建 Add-In


	11.4 Add-In API
	11.4.1 Add-In API 的基本知识
	11.4.2 反馈 API
	11.4.3 进度 API
	11.4.4 Messagebox API

	11.5 批量推送 Corporate Add-Ins
	11.5.1 批量推送 Corporate Add-Ins 的基本知识
	11.5.2 设置 Corporate Add-Ins 的批量推送
	11.5.3 禁用和启用批量推送对话框

	11.6 启用和禁用 Add-Ins
	11.7 管理工作流默认 Add-In
	11.8 显示证书
	11.9 运行 Add-Ins

	索引

	07 编辑项目
	编辑项目
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 创建和管理项目
	1.1 项目的基本知识
	1.2 创建一个项目
	1.3 打开项目
	1.4 打开最近使用的对象
	1.5 保存项目
	1.6 关闭项目
	1.7 从项目列表中删除项目
	1.8 删除项目
	1.9 显示项目属性
	1.10 使用日志
	1.11 工厂信息安全
	1.12 导入和导出 CAx 数据

	2 项目兼容性
	2.1 TIA Portal 版本间的兼容性
	2.2 使用由可选选软件创建的项目
	2.3 升级项目
	2.3.1 有关升级项目的常规信息
	2.3.2 升级项目
	2.3.3 升级多用户工程组态项目
	2.3.4 升级专有技术保护块
	2.3.5 升级 WinCC 项目

	2.4 与工厂组态的兼容性

	3 归档和恢复项目
	3.1 进行项目归档
	3.2 创建项目归档
	3.3 恢复压缩项目

	4 使用参考项目
	4.1 参考项目的基本知识
	4.2 打开和关闭参考项目
	4.3 比较参考项目

	5 使用 TIA Portal Version Control Interface
	5.1 TIA Portal Version Control Interface 基本知识
	5.2 工作区编辑器概述
	5.3 Version Control Interface 的设置
	5.3.1 Version Control Interface 设置概述
	5.3.2 设置导出格式
	5.3.2.1 导出格式概述
	5.3.2.2 更改导出格式

	5.3.3 配置外部比较程序

	5.4 创建和组态工作区
	5.4.1 创建工作区
	5.4.2 组态选项概述
	5.4.3 路径偏移的基本知识
	5.4.4 组态工作区

	5.5 同步工作区与项目
	5.5.1 同步的基础知识
	5.5.2 导出和导入对象
	5.5.3 同步对象

	5.6 编辑对象的工作区信息
	5.7 将项目中的对象与关联的工作区文件进行比较。
	5.8 使用 Add-Ins 扩展工作区功能
	5.8.1 工作区中 Add-Ins 的基本信息
	5.8.2 编写常规快捷菜单程序
	5.8.3 编写 Repository Add-Ins 的快捷菜单程序
	5.8.4 扩展工作流


	6 TIA Portal Teamcenter Gateway
	6.1 TIA Portal Teamcenter Gateway 简介
	6.1.1 有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的基本信息
	6.1.2 TIA Portal Teamcenter Gateway 支持的应用

	6.2 系统要求
	6.2.1 TIA Portal Teamcenter Gateway 的系统要求

	6.3 安装和卸载 TIA Portal Teamcenter Gateway
	6.3.1 有关安装 TIA Portal Teamcenter Gateway 的注意事项
	6.3.2 有关 TIA Portal Teamcenter Gateway 兼容性的注意事项
	6.3.3 并行安装
	6.3.4 开始安装 TIA Portal Teamcenter Gateway
	6.3.5 显示已安装的 TIA Portal Teamcenter Gateway 软件
	6.3.6 检查 TIA Portal Teamcenter Gateway 的安装
	6.3.7 修改或更新 TIA Portal Teamcenter Gateway
	6.3.8 修复 TIA Portal Teamcenter Gateway 的安装
	6.3.9 开始卸载 TIA Portal Teamcenter Gateway

	6.4 TIA Portal Teamcenter Gateway 的许可证
	6.4.1 许可证
	6.4.2 有关许可证的注意事项

	6.5 支持的 Teamcenter Server 版本和 Teamcenter Client 版本
	6.5.1 支持的 Teamcenter Server 版本和 Teamcenter Client 版本

	6.6 有关使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 的基本知识 
	6.7 TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径设置
	6.7.1 设置 TIA Portal Teamcenter Gateway 的缓存路径
	6.7.2 设置下载项目时使用的 TIA Portal Teamcenter Gateway 缓存路径

	6.8 在关闭项目/库时确认检入
	6.9 为 TIA Portal Teamcenter Gateway 启用或禁用单点登录 (SSO)
	6.10 保存为新条目时创建 TIA Portal 对象结构
	6.11 建立和断开 TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接。
	6.11.1 建立 TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接
	6.11.2 基于“单点登录 (SSO)”在 TIA Portal 与 Teamcenter 之间建立连接
	6.11.3 断开 TIA Portal 与 Teamcenter 间的连接。
	6.11.4 显示 TIA Portal 与 Teamcenter 之间的连接状态

	6.12 更改组/角色
	6.12.1 更改组/角色

	6.13 TIA Portal 项目与全局库的不同之处
	6.13.1 将不同数据集类型复制到新修订版中

	6.14 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 管理 TIA Portal 项目
	6.14.1 将 TIA Portal 项目保存为 Teamcenter 中的新条目
	6.14.1.1 “保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡 -（TIA Portal 项目）
	6.14.1.2 “保存为新条目”对话框中的“附加属性”选项卡 -（TIA Portal 项目）
	6.14.1.3 “保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目）
	6.14.1.4 “保存为新条目”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA Portal 项目）
	6.14.1.5 在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目）

	6.14.2 检出 TIA Portal 项目
	6.14.3 检入 TIA Portal 项目
	6.14.4 将更改更新/保存到与 Teamcenter 相连的 TIA Portal 项目中
	6.14.4.1 有关连接到 Teamcenter 的 TIA Portal 项目中更新/保存失败的说明
	6.14.4.2 回滚错误行为的数据同步

	6.14.5 为关联 Teamcenter 的 TIA Portal 项目创建新的修订版
	6.14.5.1 “保存为新条目”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目）
	6.14.5.2 “保存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡 -（TIA Portal 项目）
	6.14.5.3 “保存为新修订版”对话框中的“常规”选项卡结构 -（TIA Portal 项目）
	6.14.5.4 “保存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡结构 -（TIA Portal 项目）
	6.14.5.5 在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目）

	6.14.6 撤消检出 TIA Portal 项目
	6.14.7 导出 TIA Portal 项目
	6.14.7.1 “导出...”对话框中的“信息”选项卡 -（TIA Portal 项目）

	6.14.8 将 TIA Portal 中的 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中的条目下
	6.14.8.1 使用“保存到条目...”功能时进行的检查 -（TIA Portal 项目）
	6.14.8.2 将 TIA Portal 中的 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中的条目下
	6.14.8.3 “保存到条目...”对话框的结构

	6.14.9 将保存在 Teamcenter 缓存文件夹中的 TIA Portal 项目再次保存到关联条目中。
	6.14.10 将连接到 Teamcenter Gateway 的 TIA Portal 项目作为参考项目打开

	6.15 保存连接到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目的 TIA Portal 对象
	6.15.1 将 TIA Portal 对象保存为 Teamcenter 中的对象
	6.15.1.1 将 TIA Portal 对象保存为 Teamcenter 中的对象


	6.16 将保存为 Teamcenter 中对象的 TIA Portal 对象保存为新的修订版
	6.16.1 将保存为 Teamcenter 中对象的 TIA Portal 对象的更改保存为新修订版

	6.17 通过 Teamcenter 打开连接到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目的对象
	6.17.1 通过 Teamcenter 打开连接到 Teamcenter 中的 TIA Portal 项目的对象
	6.17.2 使用新版 TIA Portal 打开时更新 TIA Portal 项目 
	6.17.3 安全项目编辑

	6.18 在 Teamcenter 中，TIA 项目中的项目相关数据可保存为条目/修订版下的独立单元。
	6.18.1 在 Teamcenter 中，TIA 项目中的项目相关数据可保存为条目/修订版下的独立单元。
	6.18.2 TIA Portal 对象的属性
	6.18.3 OPC UA 服务器接口

	6.19 TIA Portal Teamcenter Gateway 与 TIA Portal 多用户工程组态之间的工作流 - TIA Portal 项目
	6.19.1 将与 Teamcenter 相连接的 TIA Portal 项目保存为一个服务器项目
	6.19.1.1 服务器项目的服务器项目视图
	6.19.1.2 创建特定服务器项目的本地会话
	6.19.1.3 示例：如何在 Teamcenter 和项目服务器中处理 TIA Portal 项目间的不一致问题

	6.19.2 检出（仅锁定）
	6.19.3 检入（仅取消锁定）
	6.19.4 将服务器项目的更改保存到 Teamcenter 中
	6.19.4.1 示例：Teamcenter 缓存中与服务器项目中不同数据集版本间的数据同步 

	6.19.5 将服务器项目保存为 Teamcenter 中的新条目
	6.19.6 将服务器项目保存为 Teamcenter 中的新修订版
	6.19.7 将 TIA Portal 中的 TIA Portal 项目（服务器项目）保存到 Teamcenter 中已存在的条目下。
	6.19.7.1 将服务器项目视图中的 TIA Portal 项目保存到 Teamcenter 中的条目下


	6.20 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 管理全局库
	6.20.1 将全局库另存为 Teamcenter 中的一个新条目
	6.20.1.1 “另存为新条目”对话框中的“常规”选项卡 - （全局库）
	6.20.1.2 “另存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构（全局库）
	6.20.1.3 “另存为新条目”对话框中“常规”选项卡的结构 - （全局库）
	6.20.1.4 “另存为新条目”对话框中“附加属性”选项卡的结构（全局库）
	6.20.1.5 在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （全局库）

	6.20.2 检出全局库
	6.20.3 检入全局库
	6.20.4 将更改保存到与 Teamcenter 相连的全局库中
	6.20.5 为关联 Teamcenter 的全局库创建新的修订版
	6.20.5.1 “另存为新修订版”对话框中的“常规”选项卡 - （全局库）
	6.20.5.2 “另存为新修订版”对话框中的“附加属性”选项卡 - （全局库）
	6.20.5.3 “另存为新修订版”对话框中“常规”选项卡的结构 - （全局库）
	6.20.5.4 “另存为新修订版”对话框中“附加属性”选项卡的组态（全局库）
	6.20.5.5 在“附加属性”选项卡的表格视图中编辑值 - （TIA Portal 项目）

	6.20.6 撤消检出全局库
	6.20.7 导出全局库
	6.20.7.1 “导出”（全局库）对话框中的“信息”选项卡

	6.20.8 将 TIA Portal 中的全局库保存到 Teamcenter 中的条目下
	6.20.8.1 使用“保存到条目...”功能时进行的检查 -（全局库）
	6.20.8.2 将 TIA Portal 中的全局库保存到 Teamcenter 中的条目下
	6.20.8.3 “保存到条目...”对话框的结构

	6.20.9 将保存在 Teamcenter 缓存文件夹中的全局库再次保存到关联条目中。

	6.21 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 查找并打开全局库
	6.21.1 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 搜索 TIA Portal 项目
	6.21.2 使用 TIA Portal Teamcenter Gateway 搜索全局库
	6.21.3 从搜索结果中打开 TIA Portal 项目
	6.21.3.1 从搜索结果中打开 TIA Portal 项目
	6.21.3.2 “从 Teamcenter 中打开 TIA Portal 项目”对话框中“属性”选项卡的结构

	6.21.4 从搜索结果列表中打开 TIA Portal 项目。
	6.21.5 从搜索结果中打开全局库
	6.21.5.1 从搜索结果中打开全局库
	6.21.5.2 “从 Teamcenter 打开全局库”对话框中“属性”选项卡的结构

	6.21.6 在“从 Teamcenter 打开项目”(Open project from Teamcenter) 或“从 Teamcenter 打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框中，显示数据集的状态
	6.21.6.1 显示数据集状态
	6.21.6.2 显示条目修订版状态
	6.21.6.3 显示缓存状态


	6.22 手动比较两个相同版本的 TIA Portal 项目（数据集版本）
	6.23 符号
	6.23.1 从 Teamcenter 的“项目”对话框打开对象状态
	6.23.2 “从 Teamcenter 打开全局库”(Open global library from Teamcenter) 对话框中的对象状态
	6.23.3 显示 TIA Portal 与 Teamcenter 间连接状态的符号


	索引

	08 编辑项目数据
	编辑项目数据
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 编译和装载项目数据
	1.1 编译项目数据
	1.1.1 编译项目数据的常规信息
	1.1.2 编译项目数据

	1.2 装载项目数据
	1.2.1 装载的常规信息
	1.2.2 将项目数据下载到设备
	1.2.3 将项目数据下载到存储卡
	1.2.4 从设备上传项目数据
	1.2.5 从存储卡装载项目数据


	2 比较项目数据
	2.1 比较项目数据的基础知识
	2.2 离线/在线比较
	2.3 执行离线/离线比较
	2.4 使用比较编辑器
	2.4.1 比较编辑器概述
	2.4.2 显示和隐藏表列
	2.4.3 过滤比较编辑器视图
	2.4.4 执行详细比较
	2.4.5 更新比较结果
	2.4.6 设置比较标准
	2.4.7 同步不相同的对象
	2.4.7.1 指定操作
	2.4.7.2 同步对象

	2.4.8 更改视图


	3 保护项目数据
	3.1 项目数据的保护原理
	3.2 取消设备的访问权限

	4 打印项目内容
	4.1 打印项目文档
	4.1.1 文档设置
	4.1.2 打印输出项目内容
	4.1.3 更改打印设置
	4.1.4 指定打印版面
	4.1.5 输入文档信息
	4.1.6 管理封面和框架
	4.1.6.1 使用封面和框架
	4.1.6.2 创建框架
	4.1.6.3 创建封面
	4.1.6.4 使用现有的框架和封面

	4.1.7 设计封面和框架
	4.1.7.1 编辑封面和框架
	4.1.7.2 文档编辑器的常规操作
	4.1.7.3 指定打印区域
	4.1.7.4 插入元数据占位符

	4.1.8 显示打印预览
	4.1.8.1 创建打印预览
	4.1.8.2 打印预览内的操作

	4.1.9 打印项目数据

	4.2 打印模块标签
	4.2.1 模块标签打印功能
	4.2.2 打印标签
	4.2.3 将标签数据导出为 XML
	4.2.4 导出文件的 XML 模式
	4.2.5 确定打印区域偏移值


	5 使用多语言项目
	5.1 项目文本基本知识
	5.2 用户文本的类别
	5.3 选择项目语言
	5.4 设置编辑语言。
	5.5 以表格形式翻译所有项目文本
	5.6 翻译单个对象的项目文本
	5.7 使用参考文本翻译项目文本
	5.8 导出项目文本
	5.9 导入项目文本
	5.10 多语言项目的应用示例

	6 使用文本列表
	6.1 文本列表
	6.2 创建用户自定义文本列表
	6.3 编辑用户自定义文本列表
	6.4 编辑系统定义的文本列表
	6.5 复制或移动文本列表
	6.6 导出文本列表
	6.7 导入文本列表

	7 使用存储卡
	7.1 关于存储卡的基本知识
	7.2 添加用户自定义读卡器
	7.3 访问存储卡
	7.4 显示存储卡的属性
	7.5 显示控制器中存储卡内的数据

	8 使用交叉引用
	8.1 使用交叉引用

	9 用户自定义文档
	9.1 使用用户自定义文档
	9.2 在 TIA Portal 中指定设置
	9.3 使用 XML 文件指定设置
	9.4 创建主页
	9.5 创建约定
	9.6 调用用户自定义文档
	9.7 显示调用日志
	9.8 创建用户自定义文档

	索引

	09 管理用户和角色
	管理用户和角色
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 TIA Portal 中用户管理的基本知识
	2 在 TIA Portal 中单点登录
	3 用户管理设置
	3.1 用户管理设置概述
	3.2 更改用户管理设置

	4 用户管理中的功能权限
	4.1 功能权限概述
	4.2 功能权限“以只读权限打开项目”
	4.3 功能权限“打开并编辑项目”
	4.4 “管理用户和角色”功能权限
	4.5 功能权限“查看安全设备组态”
	4.6 功能权限“编辑安全设备组态”
	4.7 功能权限“查看并编辑 SiVArc 规则”
	4.8 “编辑硬件配置”功能权限
	4.9 “创建并编辑跟踪”功能权限
	4.10 “编辑库类型”功能权限
	4.11 “通过 Openness API 编辑项目”功能权限
	4.12 “组态 HMI”功能权限
	4.13 “下载 HMI 设备”功能权限
	4.14 功能权限“维护 HMI 设备”
	4.15 “编辑安全相关项目数据”功能权限
	4.16 “编辑 PLC 程序”功能权限
	4.17 “下载 PLC”功能权限
	4.18 功能权限“在线修改 PLC 程序”
	4.19 功能权限“监视 PLC 程序”
	4.20 “编辑驱动应用”功能权限
	4.21 “编辑驱动的 Safety Integrated 应用”功能权限
	4.22 “在手动模式下控制驱动”功能权限
	4.23 “下载到驱动装置”功能权限
	4.24 功能权限“下载到其它设备”
	4.25 功能权限“导入项目文本”
	4.26 功能权限“升级项目”

	5 激活项目保护
	6 设置密码策略
	7 管理本地项目用户
	8 管理全局用户和用户组
	8.1 全局用户及用户组基础知识
	8.2 管理全局用户
	8.3 管理全局用户组
	8.4 使用 UMC 同步全局用户和用户组
	8.5 更改 UM 域

	9 激活或禁用匿名用户
	10 管理角色
	11 分配角色
	12 打开受保护的项目
	13 更改密码
	14 更改用户
	15 锁定项目
	16 注销项目

	10 使用库
	使用库
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 库基本知识
	2 在不同的 TIA 产品中使用库
	3 使用“库”(Libraries) 任务卡
	3.1 “库”(Libraries) 任务卡概述
	3.2 使用元素视图
	3.3 显示和隐藏列

	4 使用库管理
	4.1 库管理概述
	4.2 打开库管理
	4.3 显示项目中的实例
	4.4 显示实例的交叉引用
	4.5 显示与其它库对象的关联

	5 使用全局库
	5.1 创建全局库
	5.2 创建写保护的全局库
	5.3 全局库的兼容性
	5.4 打开全局库
	5.5 定义库语言
	5.6 显示全局库的属性
	5.7 显示全局库的日志
	5.8 保存全局库
	5.9 关闭全局库
	5.10 删除全局库
	5.11 归档和检索全局库
	5.11.1 使用全局库的归档
	5.11.2 归档全局库
	5.11.3 检索全局库

	5.12 使用全局企业库
	5.12.1 企业库的基本知识
	5.12.2 为企业库创建组态文件

	5.13 使用 Multiuser Engineering 管理全局库
	5.13.1 管理项目服务器中的全局库
	5.13.2 管理项目服务器
	5.13.3 启动服务器项目
	5.13.4 新建服务器库
	5.13.5 创建本地会话
	5.13.6 打开本地会话
	5.13.7 同步服务器库中的更改内容
	5.13.7.1 用户界面中的多用户标记
	5.13.7.2 检入更改
	5.13.7.3 刷新本地会话



	6 使用模板副本
	6.1 有关模板副本的基本信息
	6.2 添加模板副本
	6.3 使用模板副本

	7 使用类型及其版本
	7.1 有关类型的基本信息
	7.2 类型版本的状态
	7.3 显示已发布的类型版本
	7.4 显示类型或版本的属性
	7.5 类型一致性状态
	7.6 使用项目库中的类型
	7.6.1 将类型添加到项目库
	7.6.2 块要求
	7.6.3 引用块中的对象
	7.6.4 复制类型
	7.6.5 使用项目库的类型
	7.6.6 显示实例类型
	7.6.7 所引用类型的兼容性更改和非兼容性更改
	7.6.8 创建类型的测试版本
	7.6.9 编辑类型的测试版本
	7.6.10 创建类型的编辑版本
	7.6.11 对版本进行一致性检查
	7.6.12 废弃版本
	7.6.13 废弃文件夹中的所有版本
	7.6.14 发布版本
	7.6.15 发布文件夹中的所有版本
	7.6.16 将项目更新到最新版本
	7.6.17 解决不一致问题
	7.6.18 删除实例和类型之间的关联
	7.6.19 替换类型

	7.7 使用全局库中的类型
	7.7.1 将类型添加到全局库中
	7.7.2 使用全局库中的类型
	7.7.3 将项目更新到最新的类型版本

	7.8 将版本设置为“default”版本
	7.9 指定版本

	8 使用其它库的类型更新库
	9 库中的多用户工程组态
	9.1 使用库元素进行多用户工程组态
	9.2 检入类型和模板副本

	10 使用库文本
	10.1 导出库文本
	10.2 导入库文本
	10.3 定义项目库中的项目语言
	10.4 更新导入的类型实例库测试

	11 比较库和库元素
	11.1 关于比较库和库元素的基本知识
	11.2 对类型和实例执行详细比较
	11.3 在比较编辑器中比较设备与库元素
	11.4 在比较编辑器中比较库

	12 过滤库元素的显示
	13 在库中创建文件夹
	14 编辑库元素
	15 统一名称和路径结构
	16 清理库
	索引

	11 编辑设备与网络
	编辑设备与网络
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 组态设备与网络
	1.1 硬件和网络编辑器
	1.1.1 硬件和网络编辑器概述
	1.1.2 硬件配置的设置概述
	1.1.3 网络视图
	1.1.4 设备视图
	1.1.5 设备视图：设备视图中的对象
	1.1.6 设备视图：未插入模块区域
	1.1.7 拓扑视图
	1.1.8 巡视窗口
	1.1.9 巡视窗口：显示 UDT
	1.1.10 硬件目录
	1.1.11 浏览硬件目录
	1.1.12 启用产品支持
	1.1.13 显示硬件组件的产品支持
	1.1.14 打印硬件组态和网络组态
	1.1.15 打印：更改设置
	1.1.16 打印：启用分页预览。
	1.1.17 键盘操作： 在编辑器中浏览
	1.1.18 键盘操作： 编辑对象

	1.2 组态设备
	1.2.1 组态设备简介
	1.2.2 将设备添加到硬件配置中
	1.2.3 添加未指定的 CPU
	1.2.4 选择 CPU
	1.2.5 将信号板插入到 CPU 中 (S7-1200)
	1.2.6 选择故障安全模块
	1.2.7 机架：基本知识
	1.2.8 机架：常规插槽规则
	1.2.9 机架：插入模块
	1.2.10 选择硬件组件
	1.2.11 复制硬件组件
	1.2.12 移动硬件组件
	1.2.13 替换硬件组件
	1.2.14 重命名硬件组件
	1.2.15 删除硬件组件
	1.2.16 更换或更新硬件组件
	1.2.17 编辑属性和参数
	1.2.18 地址总览中的输入和输出地址
	1.2.19 项目树中的分布式 I/O
	1.2.20 比较设备
	1.2.20.1 关于设备比较的基本知识
	1.2.20.2 比较设备


	1.3 组态网络
	1.3.1 联网设备
	1.3.1.1 通信和网络
	1.3.1.2 在网络视图中联网设备
	1.3.1.3 表格式网络概览
	1.3.1.4 在设备视图中联网设备
	1.3.1.5 检查或更改网络参数和接口参数
	1.3.1.6 更改联网设置
	1.3.1.7 复制、剪切或删除子网
	1.3.1.8 组态 PROFINET/工业以太网
	1.3.1.9 PROFIBUS 网络组态
	1.3.1.10 MPI 网络组态 (S7-300, S7-400, PC)
	1.3.1.11 通过 DHCP 分配 IP 地址 (S7-1500)

	1.3.2 通过连接进行通信
	1.3.2.1 使用连接
	1.3.2.2 连接 - 用途和选择
	1.3.2.3 组态连接
	1.3.2.4 连接方式 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	1.3.3 显示和组态拓扑
	1.3.3.1 拓扑视图的概述
	1.3.3.2 启动拓扑视图
	1.3.3.3 显示拓扑
	1.3.3.4 组态拓扑

	1.3.4 安全通信 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
	1.3.4.1 安全通信的基础知识 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
	1.3.4.2 管理证书 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
	1.3.4.3 安全通信要求 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
	1.3.4.4 全局安全设置 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
	1.3.4.5 安全的开放式用户通信 (S7-1500, S7-1500T)
	1.3.4.6 PG/HMI 间安全通信 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)

	1.3.5 工业以太网安全
	1.3.5.1 组态安全
	1.3.5.2 组态 SCALANCE S-600 安全


	1.4 创建组态
	1.4.1 组态自动化系统
	1.4.1.1 S7-300/400 CPU 的功能说明 (S7-300, S7-400)
	1.4.1.2 S7-1200 CPU 的功能说明 (S7-1200)
	1.4.1.3 S7-1500 CPU 的操作模式 (S7-1500)
	1.4.1.4 SIMATIC Drive Controller 工作原理
	1.4.1.5 S7-1500R/H CPU 工作原理 (S7-1500)
	1.4.1.6 寻址模块
	1.4.1.7 组态 Web 服务器 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	1.4.1.8 组态 Web 服务器 (S7-1200)
	1.4.1.9 组态中央机架 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	1.4.1.10 模块规则 (S7-300)
	1.4.1.11 模块规则 (S7-400)
	1.4.1.12 模块规则 (S7-1500)
	1.4.1.13 选择模块 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	1.4.1.14 选择故障安全模块 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	1.4.1.15 更改 CPU 的属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	1.4.1.16 链接机架 (S7-300)
	1.4.1.17 链接机架 (S7-400)
	1.4.1.18 灵活的自动化理念 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
	1.4.1.19 使用 OPC UA 通信 (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
	1.4.1.20 其它组态 (S7-1200)

	1.4.2 为 PC 站组态 CP 和应用程序
	1.4.2.1 用于 PC 站 1.0 的 CP
	1.4.2.2 用于 PC 站 1.0 的应用程序

	1.4.3 点对点连接组态 (S7-1500)
	1.4.3.1 组态点对点连接 (S7-1500)

	1.4.4 点对点连接组态（S7-300、S7-400）
	1.4.4.1 组态点对点连接 (S7-300, S7-400)

	1.4.5 TeleControl
	1.4.5.1 组态遥控模块

	1.4.6 SCALANCE X、W 和 M
	1.4.6.1 SCALANCE X、W 和 M

	1.4.7 组态 PROFIBUS DP
	1.4.7.1 组态分布式 I/O
	1.4.7.2 组态 DP 主站系统的基本信息
	1.4.7.3 硬件目录中的 DP 从站
	1.4.7.4 硬件目录中的 DP/DP 耦合器
	1.4.7.5 涉及 PROFIBUS DP 的组态
	1.4.7.6 组态分布式 I/O 系统
	1.4.7.7 示例： 将 ET 200S 组态为 DP 从站
	1.4.7.8 组态智能 DP 从站
	1.4.7.9 组态直接数据交换
	1.4.7.10 使用 GSD 文件
	1.4.7.11 使用 PROFIBUS DPV1
	1.4.7.12 恒定和等时模式

	1.4.8 组态 PROFIBUS DP (S7-1200)
	1.4.8.1 组态 DP 主站系统的基本信息 (S7-1200)
	1.4.8.2 硬件目录中的 DP 从站 (S7-1200)
	1.4.8.3 硬件目录中的 DP/DP 耦合器 (S7-1200)
	1.4.8.4 涉及 PROFIBUS DP 的组态 (S7-1200)
	1.4.8.5 组态分布式 I/O 系统 (S7-1200)
	1.4.8.6 组态智能 DP 从站 (S7-1200)
	1.4.8.7 将 DP 从站组态为分布式 I/O 设备 (S7-1200)
	1.4.8.8 使用 GSD 文件 (S7-1200)

	1.4.9 组态 PROFINET IO
	1.4.9.1 PROFINET IO 须知
	1.4.9.2 组态 PROFINET IO 
	1.4.9.3 使用 GSD 文件
	1.4.9.4 特殊 PROFINET 组态

	1.4.10 用 PN/PN 耦合器进行总线耦合
	1.4.10.1 应用和功能
	1.4.10.2 连接以太网子网

	1.4.11 集成外部工具
	1.4.11.1 集成 S7 外部工具
	1.4.11.2 启动 SIMATIC S7-PCT

	1.4.12 装载组态
	1.4.12.1 装载组态简介
	1.4.12.2 下载组态到设备
	1.4.12.3 将组态装载到 PG/PC


	1.5 显示报警
	1.5.1 报警显示的概述
	1.5.2 “当前报警”视图
	1.5.3 “当前报警”视图中的报警布局
	1.5.4 报警归档
	1.5.5 报警归档中报警的布局
	1.5.6 清除所有报警归档
	1.5.7 导出归档
	1.5.8 接收报警
	1.5.9 冻结报警
	1.5.10 确认报警
	1.5.11 报警的状态
	1.5.12 在报警显示中对表进行排序
	1.5.13 在报警显示中对表格进行过滤筛选
	1.5.14 报警显示中的键盘命令

	1.6 关于组态的其它信息
	1.6.1 通信模块和网络组件
	1.6.1.1 工业以太网/PROFINET
	1.6.1.2 PROFIBUS (S7-300, S7-400, PC)
	1.6.1.3 CM/CP PROFIBUS (S7-1500)
	1.6.1.4 与协议或网络无关的 CP 设置
	1.6.1.5 连接的背景信息
	1.6.1.6 IE/PB LINK

	1.6.2 识别系统
	1.6.2.1 RFID 系统 MDM
	1.6.2.2 光学读码器

	1.6.3 分布式 I/O
	1.6.3.1 分布式 I/O 系统
	1.6.3.2 组态 HART 变量
	1.6.3.3 ET 200iSP
	1.6.3.4 ET 200eco PN
	1.6.3.5 ET 200SP
	1.6.3.6 ET 200AL
	1.6.3.7 ET 200MP
	1.6.3.8 ET 200M
	1.6.3.9 ET 200S
	1.6.3.10 ET 200pro

	1.6.4 适用于 CM/CP 1500 的 IPv4 路由
	1.6.5 IPv6 组态
	1.6.5.1 IPv6 协议
	1.6.5.2 适用于 CP 154x-1 的 IPv6



	2 设备和网络诊断
	2.1 硬件诊断
	2.1.1 硬件诊断概述
	2.1.1.1 硬件诊断的主要方法
	2.1.1.2 确定哪些在线连接的设备有故障
	2.1.1.3 使用图标显示诊断状态和比较状态
	2.1.1.4 启动在线和诊断视图
	2.1.1.5 激活“在线工具”任务卡

	2.1.2 显示可组态模块属性的不可编辑值和当前值
	2.1.2.1 显示模块的常规属性和系统相关信息
	2.1.2.2 显示组态的循环时间
	2.1.2.3 显示模块的接口和接口属性
	2.1.2.4 显示访问共享设备模块的 IO 控制器 (S7-1500)
	2.1.2.5  显示 PROFINET 设备的同步域属性
	2.1.2.6 显示 PROFINET 设备的 MRP 域属性
	2.1.2.7 显示模块的当前固件 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	2.1.3 显示动态模块属性的当前值
	2.1.3.1 显示测量循环时间
	2.1.3.2 显示 CPU 上 LED 的当前状态
	2.1.3.3 显示 CPU 上所有存储器的使用率
	2.1.3.4 显示 S7-1500 CPU 所有类型存储器的使用率 (S7-1500)

	2.1.4 检查模块故障
	2.1.4.1 确定模块的诊断状态
	2.1.4.2 执行 PROFINET 端口的通信诊断
	2.1.4.3 PROFINET IO 组件诊断
	2.1.4.4 读出 CPU 的诊断缓冲区
	2.1.4.5 保存服务数据 (S7-1200, S7-1500)

	2.1.5 更改模块或 PG/PC 的属性
	2.1.5.1 更改 CPU 的模式
	2.1.5.2 执行存储器复位
	2.1.5.3 确定和设置 CPU 的时间
	2.1.5.4 管理保护机密组态数据的密码
	2.1.5.5 将 S7 CPU 复位为出厂设置 (S7-1200, S7-1500)
	2.1.5.6 将 PROFINET IO 设备复位为出厂设置 (S7-1500)
	2.1.5.7 格式化 S7-1500 存储卡 (S7-1500)
	2.1.5.8 更新模块固件
	2.1.5.9 为 PROFINET IO 设备指定一个 IP 地址
	2.1.5.10 指定 PROFINET 设备名称
	2.1.5.11 校准 S7-1500 模拟量模块 (S7-1500)
	2.1.5.12 将 I&M 数据加载到 PROFINET IO 设备和模块中

	2.1.6 在 STOP 模式下诊断
	2.1.6.1 有关诊断缓冲区的基本信息 
	2.1.6.2 确定 CPU 进入 STOP 模式的原因

	2.1.7 在线访问在线和诊断视图
	2.1.7.1 显示在线连接的状态
	2.1.7.2 指定 PG/PC 接口，转到在线
	2.1.7.3 转到离线
	2.1.7.4 对存在在线连接的设备实施闪烁测试

	2.1.8 检查 PROFIBUS DP 子网是否存在故障
	2.1.8.1 有关诊断中继器的基本信息
	2.1.8.2 使用图标显示网段诊断状态
	2.1.8.3 使用图像和文本显示网段诊断状态


	2.2 连接诊断
	2.2.1 连接诊断概述
	2.2.2 使用图标显示连接状态
	2.2.3 详细连接诊断
	2.2.3.1 详细连接诊断 - 概述
	2.2.3.2 确定 S7-1200 的在线连接资源 (S7-1200)
	2.2.3.3 确定 S7-1500 的在线连接资源 (S7-1500)
	2.2.3.4 确定连接详细信息
	2.2.3.5 确定连接的地址详细信息 (S7-1200, S7-1500)

	2.2.4 显示 S7-1500H 系统中 IO 设备上各接口模块的连接属性。 (S7-1500)

	2.3 诊断 OPC UA 服务器
	2.3.1 要求
	2.3.2 显示 OPC UA 服务器的常规状态信息
	2.3.3 显示 OPC UA 会话的状态信息

	2.4 通过“报告系统错误”进行系统诊断 (S7-300, S7-400)
	2.4.1 通过“报告系统错误”进行系统诊断简介 (S7-300, S7-400)
	2.4.2 系统诊断基础知识 (S7-300, S7-400)
	2.4.3 具有有限诊断功能的模块 (S7-300, S7-400)
	2.4.4 报告系统错误的诊断块 (S7-300, S7-400)
	2.4.5 块的属性 (S7-300, S7-400)
	2.4.6 支持的错误 OB (S7-300, S7-400)
	2.4.7 诊断状态 DB (S7-300, S7-400)
	2.4.8 系统诊断的显示设置 (S7-300, S7-400)
	2.4.9 设置 (S7-300, S7-400)
	2.4.9.1 常规设置 (S7-300, S7-400)
	2.4.9.2 报警设置 (S7-300, S7-400)
	2.4.9.3 诊断支持的设置 (S7-300, S7-400)
	2.4.9.4 系统诊断块的设置 (S7-300, S7-400)

	2.4.10 导出和导入系统诊断设置 (S7-300, S7-400)

	2.5 S7-1500 PLC 的系统诊断 (S7-1500)
	2.5.1 简介 (S7-1500)
	2.5.2 系统诊断基础知识 (S7-1500)
	2.5.3 系统诊断的显示设置 (S7-1500)
	2.5.4 设置 (S7-1500)
	2.5.4.1 常规设置 (S7-1500)
	2.5.4.2 报警设置 (S7-1500)

	2.5.5 导出和导入系统诊断设置 (S7-1500)
	2.5.5.1 有关导出和导入系统诊断设置的基本知识 (S7-1500)
	2.5.5.2 导出系统诊断设置 (S7-1500)
	2.5.5.3 导入系统诊断设置 (S7-1500)


	2.6 使用附加诊断选项 (S7-300, S7-400)
	2.6.1 硬件诊断 (S7-300, S7-400)
	2.6.1.1 显示可分配模块属性的不可编辑值和当前值 (S7-300, S7-400)
	2.6.1.2 显示动态模块属性的当前值 (S7-300, S7-400)
	2.6.1.3 检查模块故障 (S7-300, S7-400)
	2.6.1.4 更改模块或 PG/PC 的属性 (S7-300, S7-400)

	2.6.2 连接诊断 (S7-300, S7-400)
	2.6.2.1 详细连接诊断 (S7-300, S7-400)



	索引

	12 对 PLC 进行编程
	对 PLC 进行编程
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 编程基本知识
	1.1 操作系统和用户程序
	1.2 用户程序中的块
	1.2.1 线性编程与结构化编程
	1.2.2 块类型概述
	1.2.3 组织块 (OB)
	1.2.4 函数 (FC)
	1.2.5 函数块 (FB)
	1.2.6 全局数据块 (DB)
	1.2.7 ARRAY 全局数据块 (DB)
	1.2.8 ARRAY 数据块的使用示例
	1.2.9 背景数据块
	1.2.10 CPU 数据块
	1.2.11 可优化访问的块
	1.2.11.1 块访问的基本知识
	1.2.11.2 设置块访问


	1.3 块调用
	1.3.1 块调用的原理
	1.3.2 调用层级
	1.3.3 实例
	1.3.3.1 实例的基本知识
	1.3.3.2 单个背景
	1.3.3.3 多重背景
	1.3.3.4 参数实例
	1.3.3.5 参数实例的使用示例

	1.3.4 块调用时的参数传递
	1.3.4.1 块参数的使用规则
	1.3.4.2 函数的参数分配
	1.3.4.3 函数块的参数分配
	1.3.4.4 以副本或者指针形式传送参数
	1.3.4.5 块参数的传递


	1.4 操作数的使用和寻址
	1.4.1 操作数的基本知识
	1.4.2 关键字和保留标识符
	1.4.3 在程序中使用变量
	1.4.4 常量
	1.4.4.1 常量的基本知识
	1.4.4.2 符号常量名称的声明
	1.4.4.3 常量的数据类型
	1.4.4.4 使用常量的示例

	1.4.5 寻址操作数
	1.4.5.1 寻址 PLC 变量
	1.4.5.2 数据块中的变量寻址
	1.4.5.3 间接寻址操作数


	1.5 序列化数据交换的结构
	1.5.1 使用结构化数据类型时填充字节

	1.6 处理程序执行错误
	1.6.1 错误原因
	1.6.2 错误处理机制概览
	1.6.3 EN/ENO 机制
	1.6.3.1 EN/ENO 机制的基本知识
	1.6.3.2 LAD 中的 EN/ENO 机制
	1.6.3.3 FBD 中的 EN-/ENO 机制
	1.6.3.4 STL 中的 EN/ENO 机制 (S7-1500)
	1.6.3.5 SCL 中的 EN/ENO 机制
	1.6.3.6 GRAPH 中的 EN/ENO 机制 (S7-1500)
	1.6.3.7 块中不同程序段语言的 EN/ENO 机制 (S7-1200, S7-1500)

	1.6.4 通过输出参数 RET_VAL 评估错误
	1.6.5 指令 GET_ERROR 和 GET_ERR_ID 的用法
	1.6.6 有关处理程序执行错误的示例

	1.7 程序流控制
	1.7.1 S7-300、S7-400 的状态字 (S7-300, S7-400)
	1.7.1.1 状态字的基本信息 (S7-300, S7-400)
	1.7.1.2 设置状态位 (S7-300, S7-400)
	1.7.1.3 在 STL 中查询状态位 (S7-300, S7-400)

	1.7.2 S7-1500 的状态字 (S7-1500)
	1.7.2.1 状态字的基本信息 (S7-1500)
	1.7.2.2 在 STL 中查询并设置状态位 (S7-1500)

	1.7.3 主控继电器 (S7-300, S7-400)
	1.7.3.1 主控继电器 (S7-300, S7-400)
	1.7.3.2 使用 MCR 功能的重要注意事项 (S7-300, S7-400)



	2 编程建议 (S7-1200, S7-1500)
	2.1 S7-1200/1500 CPU 中的新功能和编程建议快速纵览 (S7-1200, S7-1500)
	2.2 符号寻址 (S7-1200, S7-1500)
	2.3 ARRAY 元素的间接寻址 (S7-1200, S7-1500)
	2.4 使用 DB_ANY 数据类型 (S7-1200, S7-1500)
	2.5 使用 PLC 数据类型 (UDT) (S7-1200, S7-1500)
	2.6 使用 STL 中的 MOVE 指令 (S7-1500)
	2.7 使用 IEC 定时器和计数器 (S7-1200, S7-1500)

	3 数据类型
	3.1 有效数据类型概述
	3.2 二进制数
	3.2.1 BOOL（位）
	3.2.2 位字符串
	3.2.2.1 BYTE
	3.2.2.2 WORD
	3.2.2.3 DWORD
	3.2.2.4 LWORD (S7-1500)


	3.3 整数
	3.3.1 SINT（8 位整数） (S7-1200, S7-1500)
	3.3.2 USINT（8 位整数） (S7-1200, S7-1500)
	3.3.3 INT（16 位整数）
	3.3.4 UINT（16 位整数） (S7-1200, S7-1500)
	3.3.5 DINT（32 位整数）
	3.3.6 UDINT（32 位整数） (S7-1200, S7-1500)
	3.3.7 LINT（64 位整数） (S7-1500)
	3.3.8 ULINT（64 位整数） (S7-1500)

	3.4 浮点数
	3.4.1 REAL
	3.4.2 LREAL (S7-1200, S7-1500)
	3.4.3 无效浮点数

	3.5 定时器
	3.5.1 S5TIME（持续时间） (S7-300, S7-400)
	3.5.2 TIME（IEC 时间）
	3.5.3 LTIME（IEC 时间） (S7-1500)

	3.6 日期和时间
	3.6.1 DATE
	3.6.2 TIME_OF_DAY (TOD)
	3.6.3 LTOD (LTIME_OF_DAY) (S7-1500)
	3.6.4 DATE_AND_TIME（日期和日时钟） 
	3.6.5 LDT (DATE_AND_LTIME)  (S7-1500)
	3.6.6 DTL (S7-1200, S7-1500)

	3.7 字符串
	3.7.1 字符
	3.7.1.1 CHAR
	3.7.1.2 WCHAR (S7-1200, S7-1500)

	3.7.2 字符串
	3.7.2.1 STRING
	3.7.2.2 STRING 变量的结构
	3.7.2.3 WSTRING (S7-1200, S7-1500)
	3.7.2.4 寻址 STRING 或 WSTRING 中的具体字符 (S7-1200, S7-1500)
	3.7.2.5 传递 STRING 或 WSTRING 数据类型的变量


	3.8 PLC 数据类型 (UDT)
	3.8.1 PLC 数据类型 (UDT) 的基本知识
	3.8.2 传递一个 PLC 数据类型 (UDT) 的变量
	3.8.3 寻址 PLC 数据类型 (UDT)

	3.9 STRUCT 数据结构（匿名结构）
	3.9.1 有关 STRUCT 的基本信息
	3.9.2 STRUCT 变量的结构
	3.9.3 寻址 STRUCT 元素
	3.9.4 传递 STRUCT 数据类型的变量

	3.10 ARRAY
	3.10.1 有关 ARRAY 的基本信息
	3.10.2 ARRAY 变量的结构
	3.10.3 寻址 ARRAY 元素
	3.10.4 传递 ARRAY / ARRAY[*] 数据类型的变量
	3.10.5 有关使用 ARRAY 的示例
	3.10.5.1 多维数组的寻址示例
	3.10.5.2 通过 ARRAY[*] 计算两个矢量标积的示例


	3.11 指针
	3.11.1 引用 (S7-1500)
	3.11.1.1 有关引用的基本知识 (S7-1500)
	3.11.1.2 声明引用 (S7-1500)
	3.11.1.3 引用 (S7-1500)
	3.11.1.4 取消引用 (S7-1500)
	3.11.1.5 带有引用的标准指令 (S7-1500)
	3.11.1.6 尝试赋值一个引用 (S7-1500)
	3.11.1.7 将引用作为块参数进行传递 (S7-1500)
	3.11.1.8 示例：使用引用传递不同数据类型的变量 (S7-1500)
	3.11.1.9 示例：通过引用将数据返回到调用块 (S7-1500)
	3.11.1.10 示例：在程序循环中以迭代方式编辑不同的轴类型 (S7-1500)

	3.11.2 VARIANT (S7-1200, S7-1500)
	3.11.2.1 有关 VARIANT 的基本信息 (S7-1200, S7-1500)
	3.11.2.2 指针在比较过程中的应用 (S7-1200, S7-1500)
	3.11.2.3 VARIANT 指令 (S7-1200, S7-1500)
	3.11.2.4 VARIANT 指令的应用方式 (S7-1200, S7-1500)
	3.11.2.5 初始化 VARIANT (S7-1200, S7-1500)
	3.11.2.6 使用 VARIANT 传递和读取各种数据类型 (S7-1200, S7-1500)
	3.11.2.7 使用 VARIANT 数据类型的示例 (S7-1200, S7-1500)

	3.11.3 POINTER (S7-300, S7-400, S7-1500)
	3.11.4 ANY (S7-300, S7-400, S7-1500)

	3.12 参数类型
	3.12.1 参数类型

	3.13 系统数据类型
	3.13.1 系统数据类型

	3.14 硬件数据类型
	3.14.1 硬件数据类型（派生的数据类型）

	3.15 S7-1500 的数据类型转换： (S7-1500)
	3.15.1 数据类型转换概述 (S7-1500)
	3.15.2 隐式转换 (S7-1500)
	3.15.2.1 激活或取消激活 IEC 检查 (S7-1500)
	3.15.2.2 二进制数字 (S7-1500)
	3.15.2.3 整数 (S7-1500)
	3.15.2.4 浮点数 (S7-1500)
	3.15.2.5 定时器 (S7-1500)
	3.15.2.6 日期和时间 (S7-1500)
	3.15.2.7 String (S7-1500)

	3.15.3 显式转换 (S7-1500)
	3.15.3.1 二进制数字 (S7-1500)
	3.15.3.2 整数 (S7-1500)
	3.15.3.3 浮点数 (S7-1500)
	3.15.3.4 定时器 (S7-1500)
	3.15.3.5 日期和时间 (S7-1500)
	3.15.3.6 String (S7-1500)


	3.16 S7-1200 的数据类型转换： (S7-1200)
	3.16.1 数据类型转换概述 (S7-1200)
	3.16.2 隐式转换 (S7-1200)
	3.16.2.1 激活或取消激活 IEC 检查 (S7-1200)
	3.16.2.2 二进制数 (S7-1200)
	3.16.2.3 整数 (S7-1200)
	3.16.2.4 浮点数 (S7-1200)
	3.16.2.5 定时器 (S7-1200)
	3.16.2.6 日期和时间 (S7-1200)
	3.16.2.7 字符串 (S7-1200)

	3.16.3 显式转换 (S7-1200)
	3.16.3.1 二进制数 (S7-1200)
	3.16.3.2 整数 (S7-1200)
	3.16.3.3 浮点数 (S7-1200)
	3.16.3.4 定时器 (S7-1200)
	3.16.3.5 时钟和日历 (S7-1200)
	3.16.3.6 字符串 (S7-1200)


	3.17 S7-300 或 S7-400 的数据类型转换 (S7-300, S7-400)
	3.17.1 数据类型转换概述 (S7-300, S7-400)
	3.17.2 隐式转换 (S7-300, S7-400)
	3.17.2.1 激活或取消激活 IEC 检查 (S7-300, S7-400)
	3.17.2.2 二进制的数字 (S7-300, S7-400)
	3.17.2.3 整数 (S7-300, S7-400)
	3.17.2.4 浮点数 (S7-300, S7-400)
	3.17.2.5 定时器 (S7-300, S7-400)
	3.17.2.6 日期和时间 (S7-300, S7-400)
	3.17.2.7 字符串 (S7-300, S7-400)

	3.17.3 显式转换 (S7-300, S7-400)
	3.17.3.1 二进制的数字 (S7-300, S7-400)
	3.17.3.2 整数 (S7-300, S7-400)
	3.17.3.3 浮点数 (S7-300, S7-400)
	3.17.3.4 定时器操作 (S7-300, S7-400)
	3.17.3.5 日期和时间 (S7-300, S7-400)
	3.17.3.6 字符串 (S7-300, S7-400)
	3.17.3.7 其它转换函数 (S7-300, S7-400)



	4 指令
	4.1 指令 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.1 库示例 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.1.1 Sample Library for Instructions (S7-1200, S7-1500)
	4.1.1.2 Library of General Functions (S7-1200, S7-1500)

	4.1.2 异步指令 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.2.1 同步指令和异步指令之间的不同之处 (S7-1200, S7-1500)

	4.1.3 基本指令 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.3.1 FBD (S7-1200, S7-1500)
	4.1.3.2 LAD (S7-1200, S7-1500)
	4.1.3.3 SCL (S7-1200, S7-1500)
	4.1.3.4 STL (S7-1500)
	4.1.3.5 GRAPH (S7-1500)
	4.1.3.6 CEM (S7-1200, S7-1500)

	4.1.4 扩展指令 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.1 有关扩展指令的一般注意事项 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.2 日期和时间 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.3 字符串 + 字符 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.4 过程映像 (S7-1500)
	4.1.4.5 分布式 I/O (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.6 PROFIenergy (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.7 模块参数分配 (S7-1500)
	4.1.4.8 中断 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.9 报警 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.10 诊断 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.11 脉冲 (S7-1200)
	4.1.4.12 配方和数据记录 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.13 数据块函数 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.14 寻址 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.15 文件处理 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.16 R/H 系统 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.4.17 安全扩展 (S7-1200, S7-1500)

	4.1.5 工艺 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.5.1 运动控制 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.5.2 计数和测量 (S7-1500) (S7-1500)
	4.1.5.3 PID 控制 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.5.4 Time-based IO (S7-1500)
	4.1.5.5 高速计数器 (S7-1200)

	4.1.6 通信 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.6.1 S7 通信 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.6.2 开放式用户通信 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.6.3 OPC UA (S7-1200, S7-1500)
	4.1.6.4 Web 服务器 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.6.5 通信处理器 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.6.6 TeleService (S7-1200)

	4.1.7 选件包 (S7-1200, S7-1500)
	4.1.7.1 SIMATIC Ident (S7-1200, S7-1500)


	4.2 指令 (S7-300, S7-400)
	4.2.1 异步指令 (S7-300, S7-400)
	4.2.1.1 同步指令和异步指令之间的不同之处 (S7-300, S7-400)

	4.2.2 基本指令 (S7-300, S7-400)
	4.2.2.1 LAD (S7-300, S7-400)
	4.2.2.2 FBD (S7-300, S7-400)
	4.2.2.3 STL (S7-300, S7-400)
	4.2.2.4 SCL (S7-300, S7-400)
	4.2.2.5 GRAPH (S7-300, S7-400)

	4.2.3 扩展指令 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.1 日期和时间 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.2 字符串 + 字符 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.3 过程映像 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.4 分布式 I/O (S7-300, S7-400)
	4.2.3.5 PROFIenergy (S7-300, S7-400)
	4.2.3.6 模块参数分配 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.7 中断 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.8 报警 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.9 诊断 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.10 数据块函数 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.11 表功能 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.12 寻址 (S7-300, S7-400)
	4.2.3.13 附加功能 (S7-300)

	4.2.4 工艺 (S7-300, S7-400)
	4.2.4.1 PID 控制 (S7-300, S7-400)
	4.2.4.2 运动控制 (S7-300, S7-400)
	4.2.4.3 功能模块 (S7-300, S7-400)
	4.2.4.4 300C 函数 (S7-300)

	4.2.5 通信 (S7-300, S7-400)
	4.2.5.1 常见参数和错误信息 (S7-300, S7-400)
	4.2.5.2 S7 通信 (S7-300, S7-400)
	4.2.5.3 开放式用户通信 (S7-300, S7-400)
	4.2.5.4 Web 服务器 (S7-300, S7-400)
	4.2.5.5 其它通信 (S7-300, S7-400)
	4.2.5.6 通信处理器 (S7-300, S7-400)
	4.2.5.7 300C 功能 (S7-300, S7-400)
	4.2.5.8 与智能从站/智能设备的通信 (S7-300, S7-400)
	4.2.5.9 PROFINET CBA (S7-300, S7-400)
	4.2.5.10 MPI 通信 (S7-300, S7-400)
	4.2.5.11 TeleService (S7-300, S7-400)



	5 程序编辑器
	5.1 程序编辑器概述
	5.2 在程序编辑器中使用键盘
	5.3 扩大编程窗口
	5.4 设置助记符
	5.5 显示符号地址和绝对地址
	5.6 查找指令
	5.7 编辑块中的多语言项目文本
	5.8 使用指令版本
	5.8.1 有关指令版本的基本信息
	5.8.2 升级项目和指令
	5.8.3 更新当前 PLC 中的程序

	5.9 使用指令配置文件
	5.9.1 指令配置文件的基本知识
	5.9.2 新建指令配置文件
	5.9.3 打开并编辑指令配置文件。
	5.9.4 激活和禁用指令配置文件
	5.9.5 删除指令配置文件

	5.10 使用自动完成
	5.10.1 自动完成的基本知识
	5.10.2 在图形编辑语言中使用自动完成
	5.10.3 在文本编程语言中使用自动完成

	5.11 PLC 编程的常规设置
	5.11.1 常规设置概述
	5.11.2 更改设置

	5.12 排除程序中的语法错误
	5.12.1 语法错误
	5.12.2 查找程序中的语法错误

	5.13 更改编程语言
	5.13.1 更改编程语言的规则
	5.13.2 更改编程语言


	6 使用软件单元 (S7-1500)
	6.1 软件单元简介 (S7-1500)
	6.2 在软件单元中创建 PLC 程序 (S7-1500)
	6.3 对命名空间中的程序元素进行分类 (S7-1500)
	6.4 带有软件单元的程序结构 (S7-1500)
	6.5 创建和管理软件单元 (S7-1500)
	6.5.1 创建软件单元 (S7-1500)
	6.5.2 重命名软件单元 (S7-1500)
	6.5.3 更改软件单元的命名空间预设 (S7-1500)
	6.5.4 复制和粘贴软件单元 (S7-1500)
	6.5.5 删除软件单元 (S7-1500)
	6.5.6 软件单元中，程序元素的规则 (S7-1500)
	6.5.7 复制或移动程序元素的基础知识 (S7-1500)
	6.5.8 显示和修改软件单元的属性 (S7-1500)
	6.5.9 管理库中的软件单元 (S7-1500)

	6.6 创建关系 (S7-1500)
	6.6.1 关系的基本信息 (S7-1500)
	6.6.2 发布程序元素 (S7-1500)
	6.6.3 建立关系 (S7-1500)

	6.7 编译和下载软件单元 (S7-1500)
	6.7.1 编译和下载软件单元的基本知识 (S7-1500)
	6.7.2 编译软件单元 (S7-1500)
	6.7.3 下载软件单元 (S7-1500)
	6.7.3.1 将软件部件加载到设备中 (S7-1500)
	6.7.3.2 从设备加载软件单元 (S7-1500)
	6.7.3.3 将软件单元加载到存储卡中 (S7-1500)
	6.7.3.4 从存储卡加载软件单元 (S7-1500)


	6.8 应用示例：使用软件单元将 PLC 程序划分为多个模块 (S7-1500)
	6.8.1 应用示例简介 (S7-1500)
	6.8.2 应用示例中的模块化结构 (S7-1500)
	6.8.3 应用示例中的命名空间应用 (S7-1500)


	7 创建和管理块
	7.1 创建块
	7.1.1 块文件夹
	7.1.2 创建组织块
	7.1.3 创建函数和函数块
	7.1.4 创建数据块
	7.1.5 使用库中的块
	7.1.6 复制或移动块
	7.1.6.1 复制块的基本知识
	7.1.6.2 复制或移动块

	7.1.7 输入块标题
	7.1.8 输入块注释

	7.2 指定块属性
	7.2.1 块属性的基本知识 
	7.2.2 块属性概述
	7.2.3 块时间戳
	7.2.4 显示和编辑块属性

	7.3 管理块
	7.3.1 打开块
	7.3.2 保存块
	7.3.3 关闭块
	7.3.4 重命名块
	7.3.5 离线删除块
	7.3.6 删除在线块 (S7-300, S7-400)
	7.3.7 删除 CPU 数据块

	7.4 使用外部源文件
	7.4.1 使用外部源文件的基本知识
	7.4.2 编写外部源文件的规则 
	7.4.3 将块另存为外部源文件
	7.4.4 插入外部源文件
	7.4.5 打开和编辑外部源文件
	7.4.6 从外部源文件生成块


	8 保护块
	8.1 保护块
	8.2 连接密码提供程序
	8.3 显示可用的密码提供程序
	8.4 记录密码提供程序的活动
	8.5 定义密码的分配方式
	8.6 设置和取消块复制保护 (S7-1200, S7-1500)
	8.7 设置和移除块的写保护
	8.8 设置块的专有技术保护
	8.9 打开受到专有技术保护的块
	8.10 打印受到专有技术保护的块
	8.11 更改密码
	8.12 删除块的专有技术保护

	9 声明块接口
	9.1 块接口概述
	9.2 声明块接口的规则
	9.2.1 声明块接口的一般规则
	9.2.2 块接口中的有效数据类型 (S7-300, S7-400)
	9.2.3 块接口中的有效数据类型 (S7-1200, S7-1500)
	9.2.4 设置局部变量的保持性

	9.3 选择块接口的表格式或文本式表示方式
	9.4 声明块接口
	9.4.1 块接口的布局
	9.4.2 在块接口中声明局部变量和局部常量
	9.4.3 在程序编辑器中声明局部变量
	9.4.4 声明 ARRAY 数据类型的变量
	9.4.5 声明 STRUCT 数据类型的变量
	9.4.6 声明 STRING 和 WSTRING 数据类型的变量
	9.4.7 声明基于 PLC 数据类型的变量
	9.4.8 声明更高级别的变量
	9.4.9 声明多重背景
	9.4.10 声明参数实例
	9.4.11 在调用块过程中隐藏参数
	9.4.12 声明预定义的实参
	9.4.13 编辑块接口的表格
	9.4.13.1 插入表格行
	9.4.13.2 插入表格行
	9.4.13.3 删除变量
	9.4.13.4 自动填充连续单元格
	9.4.13.5 显示和隐藏表列
	9.4.13.6 使用外部编辑器编辑变量


	9.5 在文本视图中声明块接口
	9.5.1 文本块接口的结构
	9.5.2 块声明和返回值
	9.5.3 声明部分
	9.5.4 变量声明和初始化
	9.5.5 STRUCT 声明
	9.5.6 ARRAY 声明
	9.5.7 STRING 和 WSTRING 声明
	9.5.8 实例声明
	9.5.9 变量属性
	9.5.10 注释
	9.5.11 编辑文本块接口
	9.5.12 恢复组织块的默认接口
	9.5.13 文本块接口示例

	9.6 编辑局部变量和局部常量的属性
	9.6.1 局部变量和局部常量的属性
	9.6.2 更改局部变量和局部常量的属性
	9.6.3 编辑块接口中的多语言注释信息 (S7-1500)

	9.7 更新块接口
	9.8 扩展块接口 (S7-1200, S7-1500)

	10 数据块编程
	10.1 数据块编程的基本原理
	10.2 数据块声明表的结构
	10.3 创建数据块
	10.4 更新数据块
	10.5 扩展数据块 (S7-1200, S7-1500)
	10.6 创建全局数据块的数据结构
	10.6.1 声明基本数据类型的变量
	10.6.2 声明 ARRAY 数据类型的变量
	10.6.3 声明 STRUCT 数据类型的变量
	10.6.4 声明 STRING 数据类型的变量
	10.6.5 声明基于 PLC 数据类型的变量

	10.7 定义起始值
	10.7.1 有关起始值的基本信息
	10.7.2 定义起始值

	10.8 设置保持性
	10.8.1 数据块中变量的保持性
	10.8.2 设置背景数据块中的保持性
	10.8.3 设置全局数据块中的保持性

	10.9 编辑数据块变量的属性
	10.9.1 数据块变量的属性
	10.9.2 更改背景数据块中的变量属性
	10.9.3 更改全局数据块中的变量属性
	10.9.4 编辑数据块中的多语言注释信息 (S7-1500)

	10.10 编辑数据块的声明表
	10.10.1 插入表格行
	10.10.2 插入表格行
	10.10.3 删除变量
	10.10.4 自动填充连续单元格
	10.10.5 浏览到定义
	10.10.6 显示和隐藏表列
	10.10.7 使用外部编辑器编辑变量

	10.11 数据块的在线与诊断功能
	10.11.1 在在线模式下编辑数据块
	10.11.2 数据块中在线与诊断功能概述
	10.11.3 监视变量
	10.11.4 修改变量
	10.11.5 将起始值加载为实际值
	10.11.6 创建实际值的快照
	10.11.7 将快照加载为实际值
	10.11.8 将快照复制到起始值中
	10.11.9 在调试过程中使用设定值
	10.11.9.1 在调试过程中调整设定值的基本信息
	10.11.9.2 将数据标记为可以设置的值
	10.11.9.3 在在线程序中初始化设定值
	10.11.9.4 将在线程序中的值作为起始值



	11 声明 PLC 变量
	11.1 PLC 变量表概述
	11.2 PLC 变量表的结构
	11.3 PLC 变量的规则
	11.3.1 有效的 PLC 变量名称
	11.3.2 可用的 PLC 变量地址和数据类型

	11.4 创建和管理 PLC 变量表
	11.4.1 创建 PLC 变量表
	11.4.2 打开 PLC 变量表
	11.4.3 复制或移动 PLC 变量表
	11.4.4 PLC 变量表分组

	11.5 声明 PLC 变量
	11.5.1 输入 PLC 变量声明
	11.5.1.1 在 PLC 变量表中声明变量
	11.5.1.2 在程序编辑器中声明 PLC 变量
	11.5.1.3 使用拖拽操作声明 PLC 变量

	11.5.2 设置 PLC 变量的保持性
	11.5.2.1 PLC 变量的保持特性
	11.5.2.2 设置 PLC 变量的保持特性 (S7-1200, S7-1500)
	11.5.2.3 设置 PLC 变量的保持特性 (S7-300, S7-400)


	11.6 对结构中输入和输出的 PLC 变量进行分组
	11.6.1 有关结构化 PLC 变量的其它相关信息
	11.6.2 创建结构化 PLC 变量

	11.7 声明全局常量
	11.7.1 全局用户常量的规则
	11.7.2 全局系统常量的规则
	11.7.3 声明全局常量

	11.8 编辑属性
	11.8.1 编辑 PLC 变量的属性
	11.8.1.1 PLC 变量的属性
	11.8.1.2 编辑 PLC 变量的属性

	11.8.2 编辑全局常量的属性
	11.8.2.1 全局常量的属性
	11.8.2.2 编辑全局常量的属性

	11.8.3 编辑 PLC 变量表的属性
	11.8.3.1 PLC 变量表的属性
	11.8.3.2 编辑 PLC 变量表的属性

	11.8.4 在 PLC 变量表中编辑多语言注释信息 (S7-1500)

	11.9 PLC 变量的监视
	11.9.1 PLC 变量的监视

	11.10 编辑 PLC 变量表
	11.10.1 在 PLC 变量表中插入表格行
	11.10.2 在 PLC 变量表中复制条目
	11.10.3 在 PLC 变量表中删除条目
	11.10.4 LC 变量表中的行排序
	11.10.5 自动填充 PLC 变量表中的单元格
	11.10.6 导航到设备视图
	11.10.7 浏览到定义
	11.10.8 显示和隐藏表列
	11.10.9 导出和导入 PLC 变量
	11.10.9.1 有关导出和导入 PLC 变量的基本知识
	11.10.9.2 导出文件的格式 (*.xlsx)
	11.10.9.3 导出文件的格式 (*.xml)
	11.10.9.4 导出文件的格式 (*.sdf)
	11.10.9.5 导出 PLC 变量 
	11.10.9.6 导入 PLC 变量 
	11.10.9.7 使用外部编辑器编辑各 PLC 变量



	12 声明 PLC 数据类型 (UDT) 
	12.1 PLC 数据类型声明表的结构
	12.2  项目树中的 PLC 数据类型
	12.3 创建 PLC 数据类型
	12.4 打开 PLC 数据类型
	12.5 复制或移动 PLC 数据类型
	12.6 删除 PLC 数据类型
	12.7 PLC 数据类型重新编号
	12.8 编程 PLC 数据类型的结构
	12.8.1 声明基本数据类型的变量
	12.8.2 声明 ARRAY 数据类型的变量
	12.8.3 声明 STRUCT 数据类型的变量 
	12.8.4 声明基于不同 PLC 数据类型的变量

	12.9 编辑 PLC 数据类型的变量属性
	12.9.1 PLC 数据类型的变量属性
	12.9.2 更改 PLC 数据类型的变量属性
	12.9.3 编辑 PLC 数据类型中的多语言注释信息 (S7-1500)

	12.10 编辑 PLC 数据类型的声明表
	12.10.1 插入表格行
	12.10.2 插入表格行
	12.10.3 删除变量
	12.10.4 自动填充连续单元格
	12.10.5 显示和隐藏表列


	13 创建 LAD 程序
	13.1 有关 LAD 的基本信息
	13.1.1 LAD 编程语言
	13.1.2 LAD 元素概述

	13.2 LAD 的设置
	13.2.1 LAD 的设置概述
	13.2.2 更改设置

	13.3 使用程序段
	13.3.1 使用程序段
	13.3.2 插入程序段
	13.3.3 选择程序段
	13.3.4 复制和粘贴程序段
	13.3.5 删除程序段
	13.3.6 展开和折叠程序段
	13.3.7 插入程序段标题
	13.3.8 输入程序段注释
	13.3.9 浏览程序段

	13.4 插入 LAD 元素
	13.4.1 LAD 元素的使用规则
	13.4.2 LAD 中禁止的互连
	13.4.3 使用“指令”任务卡插入 LAD 元素
	13.4.4 使用空功能框插入 LAD 元素
	13.4.5 选择 LAD 元素的数据类型
	13.4.5.1 选择数据类型
	13.4.5.2 定义指令的数据类型

	13.4.6 在 LAD 中使用收藏夹
	13.4.6.1 将 LAD 元素添加到收藏夹
	13.4.6.2 使用收藏夹插入 LAD 元素
	13.4.6.3 从收藏夹中删除 LAD 元素

	13.4.7 在 LAD 中插入块调用
	13.4.7.1 通过拖放操作插入块调用
	13.4.7.2 在 LAD 中更新块调用
	13.4.7.3 更改块调用
	13.4.7.4 更改背景类型

	13.4.8 插入复杂 LAD 指令
	13.4.8.1 使用“计算”指令 (S7-1200, S7-1500)

	13.4.9 使用任意格式的注释
	13.4.9.1 有关在 LAD 中使用自由格式的注释的基本信息
	13.4.9.2 插入任意格式的注释
	13.4.9.3 编辑任意格式的注释
	13.4.9.4 删除自由格式的注释


	13.5 编辑 LAD 元素
	13.5.1 选择 LAD 元素
	13.5.2 复制 LAD 元素
	13.5.3 剪切 LAD 元素
	13.5.4 从剪切板粘贴 LAD 元素
	13.5.5 替换 LAD 元素
	13.5.6 在 LAD 元素中插入附加输入和输出 (S7-1200, S7-1500)
	13.5.7 删除输入和输出 (S7-1200, S7-1500)
	13.5.8 删除 LAD 元素

	13.6 将操作数插入 LAD 指令
	13.6.1 插入操作数
	13.6.2 连接隐藏参数
	13.6.3 显示或隐藏变量信息

	13.7 LAD 中的分支
	13.7.1 有关 LAD 中分支的基本信息
	13.7.2 LAD 中分支的规则
	13.7.3 在 LAD 程序段中插入分支
	13.7.4 在 LAD 程序段中关闭分支
	13.7.5 在 LAD 程序段中删除分支

	13.8 LAD 中的交叉点
	13.8.1 LAD 中的交叉点
	13.8.2 插入交叉点
	13.8.3 重新安排交叉点
	13.8.4 删除交叉点

	13.9 LAD 中的梯级
	13.9.1 LAD 中的梯级
	13.9.2 插入梯级
	13.9.3 删除梯级

	13.10 LAD 编程示例
	13.10.1 控制传送带的示例 
	13.10.2 检测传送带传送方向的示例
	13.10.3 检测存储区的填充量示例 
	13.10.4 计算方程式的示例
	13.10.5 控制室温的示例


	14 创建 FBD 程序
	14.1 有关 FBD 的基本信息
	14.1.1 FBD 编程语言
	14.1.2 FBD 元素概述

	14.2 FBD 的设置
	14.2.1 FBD 的设置概述
	14.2.2 更改设置

	14.3 使用程序段
	14.3.1 使用程序段
	14.3.2 插入程序段
	14.3.3 选择程序段
	14.3.4 复制和粘贴程序段
	14.3.5 删除程序段
	14.3.6 展开和折叠程序段
	14.3.7 插入程序段标题
	14.3.8 输入程序段注释
	14.3.9 浏览程序段

	14.4 插入 FBD 元素
	14.4.1 FBD 元素的使用规则
	14.4.2 使用“指令”任务卡插入 FBD 元素
	14.4.3 使用空功能框插入 FBD 元素
	14.4.4 选择 FBD 元素的数据类型
	14.4.4.1 选择数据类型
	14.4.4.2 定义指令的数据类型

	14.4.5 在 FBD 中使用收藏夹
	14.4.5.1 将 FBD 元素添加到收藏夹
	14.4.5.2 使用收藏夹插入 FBD 元素
	14.4.5.3 从收藏夹中删除 FBD 元素

	14.4.6 在 FBD 中插入块调用
	14.4.6.1 通过拖放操作插入块调用
	14.4.6.2 在 FBD 中更新块调用
	14.4.6.3 更改块调用
	14.4.6.4 更改背景类型

	14.4.7 插入复杂 FBD 指令
	14.4.7.1 使用“计算”指令 (S7-1200, S7-1500)

	14.4.8 使用任意格式的注释
	14.4.8.1 有关在 FBD 中使用自由格式的注释的基本信息 
	14.4.8.2 插入任意格式的注释
	14.4.8.3 编辑任意格式的注释
	14.4.8.4 删除自由格式的注释


	14.5 编辑 FBD 元素
	14.5.1 选择 FBD 元素
	14.5.2 复制 FBD 元素
	14.5.3 剪切 FBD 元素
	14.5.4 从剪切板粘贴 FBD 元素
	14.5.5 替换 FBD 元素
	14.5.6 在 FBD 元素中插入附加输入和输出 (S7-1200, S7-1500)
	14.5.7 删除指令输入和输出 (S7-1200, S7-1500)
	14.5.8 删除 FBD 元素

	14.6 在 FBD 指令中插入操作数
	14.6.1 插入操作数
	14.6.2 连接隐藏参数
	14.6.3 显示或隐藏变量信息

	14.7 FBD 中的分支
	14.7.1 有关 FBD 中分支的基本信息
	14.7.2 FBD 中分支的规则
	14.7.3 在 FBD 程序段中插入分支
	14.7.4 删除 FBD 程序段中的分支

	14.8 FBD 中的逻辑路径
	14.8.1 FBD 中的逻辑路径
	14.8.2 插入逻辑路径
	14.8.3 删除逻辑运算路径

	14.9 FBD 编程示例
	14.9.1 控制传送带的示例 
	14.9.2 检测传送带传送方向的示例
	14.9.3 检测存储区的填充量示例 
	14.9.4 计算方程式的示例
	14.9.5 控制室温的示例


	15 创建 STL 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.1 STL 基础知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.1.1 STL 编程语言 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.1.2 STL 中的数据交换 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.1.3 通过寄存器传递参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.1.3.1 在 STL 中调用块时，通过寄存器传递参数。 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.1.3.2 通过寄存器激活参数传递 (S7-1500)


	15.2 STL 的设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.2.1 STL 设置的概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.2.2 更改设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	15.3 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.3.1 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.3.2 插入程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.3.3 选择程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.3.4 复制和粘贴程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.3.5 删除程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.3.6 展开和折叠程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.3.7 插入程序段标题 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.3.8 输入程序段注释 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.3.9 浏览程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	15.4 插入 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.1 STL 的规则 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.2 全局库“长函数”中的指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.3 手动输入 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.4 使用“指令”(Instructions) 任务卡插入 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.5 选择 STL 指令的数据类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.5.1 选择数据类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.5.2 定义指令的数据类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	15.4.6 插入操作数 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.7 显示或隐藏变量信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.8 在 STL 中使用收藏夹 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.8.1 将 STL 元素添加到收藏夹 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.8.2 使用收藏夹插入 STL 指令  (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.8.3 从收藏夹中删除 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	15.4.9 在 STL 中插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.9.1 手动插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.9.2 使用拖放操作插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.9.3 在 STL 中更新块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.4.9.4 更改背景类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	15.4.10 插入注释 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	15.5 编辑 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.5.1 选择 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.5.2 复制 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.5.3 剪切 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.5.4 从剪贴板粘贴 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.5.5 删除 STL 指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	15.6 STL 编程示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.6.1 控制传送带的示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.6.2 检测传送带传送方向的示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.6.3 检测存储区的填充量示例  (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.6.4 计算方程式的示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.6.5 烤箱加热的示例   (S7-300, S7-400, S7-1500)
	15.6.6 步进顺序程序的示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)


	16 创建 SCL 程序
	16.1 SCL 的基础知识
	16.1.1 SCL 编程语言
	16.1.2 表达式
	16.1.3 算术表达式
	16.1.4 关系表达式
	16.1.5 逻辑表达式
	16.1.6 运算符和运算符的优先级
	16.1.7 赋值运算
	16.1.8 在 SCL 中使用浮点数（REAL 和 LREAL）进行计算
	16.1.9 使用 SCL 中的常量进行计算

	16.2 SCL 的设置
	16.2.1 SCL 设置的概述
	16.2.2 更改设置

	16.3 SCL 的编程窗口
	16.3.1 编程窗口的概述
	16.3.2 定制编程窗口
	16.3.3 设置 SCL 代码格式
	16.3.4 展开和折叠代码部分
	16.3.5 浏览到定义
	16.3.6 使用书签
	16.3.6.1 书签的基本知识
	16.3.6.2 设置书签
	16.3.6.3 在书签间浏览
	16.3.6.4 删除书签


	16.4 输入 SCL 指令
	16.4.1 SCL 指令的规则
	16.4.2 手动输入 SCL 指令
	16.4.3 通过“指令”(Instructions) 任务卡插入 SCL 指令
	16.4.4 使用结构化元素包围程序代码
	16.4.5 使用区间 (Region)
	16.4.5.1 使用区间
	16.4.5.2 插入区间
	16.4.5.3 复制和插入区间
	16.4.5.4 在区间内浏览
	16.4.5.5 删除区间

	16.4.6 定义 SCL 指令的数据类型
	16.4.6.1 有关 SCL 指令数据类型的基本信息
	16.4.6.2 更改 SCL 指令的数据类型
	16.4.6.3 修改 IEC 定时器和 IEC 计数器的数据类型
	16.4.6.4 更改 SCL 指令的数据类型示例

	16.4.7 显示或隐藏变量信息
	16.4.8 使用 SCL 中的收藏夹
	16.4.8.1 将 SCL 指令添加到收藏夹
	16.4.8.2 通过收藏夹插入 SCL 指令
	16.4.8.3 删除收藏夹中的 SCL 指令

	16.4.9 在 SCL 中插入块调用
	16.4.9.1 关于 SCL 中块调用的基本信息
	16.4.9.2 手动插入块调用
	16.4.9.3 使用拖放操作插入块调用
	16.4.9.4 更新块调用

	16.4.10 扩展和缩短参数列表
	16.4.11 插入编译指示 (S7-1200, S7-1500)
	16.4.12 插入注释

	16.5 编辑 SCL 指令
	16.5.1 选择指令
	16.5.2 复制、剪切和粘贴指令
	16.5.3 删除指令

	16.6 SCL 编程示例
	16.6.1 控制传送带的示例
	16.6.2 检测传送带传送方向的示例
	16.6.3 检测存储区的填充量示例 


	17 创建 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1 有关 GRAPH 的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.1 GRAPH 编程语言 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.2 顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.2.1 有关顺控程序的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.2.2 顺控程序的元素 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.1.3 步和转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.3.1 有关步的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.3.2 步元素 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.3.3 有关转换条件的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.1.4 动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.4.1 有关动作的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.4.2 标准动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.4.3 事件型动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.4.4 块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.4.5 定时器 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.4.6 计数器操作 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.1.5 永久指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.6 条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.7 互锁条件和监控条件报警 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.8 GRAPH 函数块的块接口 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.8.1 有关 GRAPH 函数块的块接口基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.8.2 输入参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.8.3 输出参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.8.4 静态参数 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.1.8.5 扩展 GRAPH 的标准特性 (S7-1500)


	17.2 GRAPH 设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.2.1 GRAPH 设置的概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.2.2 更改设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.2.3 GRAPH 版本 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.2.3.1 GRAPH 版本概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.2.3.2 定义 GRAPH 函数块的版本 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.2.4 在程序段中指定编程语言 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.2.5 指定接口参数集 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.2.6 指定数据块的存储空间模型。 (S7-300, S7-400)
	17.2.7 修改内部参数设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.3 GRAPH 的编程窗口 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.3.1 编程窗口的概述 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.3.2 “前固定指令”(Permanent pre-instructions) 视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.3.3 顺序视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.3.4 单步视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.3.5 “后固定指令”(Permanent post-instructions) 视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.3.6 报警视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.4 在 GRAPH 中使用收藏夹 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.4.1 向收藏夹添加 GRAPH 元素  (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.4.2 使用收藏夹插入 GRAPH 元素 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.4.3 从收藏夹中删除 GRAPH 元素  (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.5 设定顺控程序的结构 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.1 插入顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.2 重命名顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.3 为顺控程序添加注释 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.4 在顺控程序中插入元素 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.5 结束顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.6 删除顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.7 使用步和转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.7.1 插入步和转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.7.2 指定和取消初始步 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.7.3 对步和转换条件重新编号 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.7.4 重命名步和转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.7.5 为步添加注释 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.7.6 复制和插入步与转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.7.7 跳过步 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.7.8 删除步和转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.7.9 显示和编辑步与转换条件名称的翻译文本 (S7-1500)

	17.5.8 使用分支 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.8.1 创建选择分支 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.8.2 创建并行分支 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.8.3 关闭分支 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.8.4 删除分支 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.5.9 使用跳转 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.9.1 插入跳转 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.9.2 更改跳转目标 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.9.3 浏览至跳转目标 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.5.9.4 删除跳转 (S7-300, S7-400, S7-1500)


	17.6 设定动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.6.1 插入动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.6.2 定义 GRAPH 指令的数据类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.6.2.1 GRAPH 指令数据类型的基本信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.6.2.2 更改 GRAPH 指令的数据类型 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.6.3 更改动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.6.4 复制、剪切和插入动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.6.5 移动动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.6.6 删除动作 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.7 设定条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.7.1 设定互锁条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.7.2 设定监控条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.7.2.1 插入监控条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.7.2.2 使用步时间监视 (S7-1500)

	17.7.3 设定转换条件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.7.4 编写永久指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.7.4.1 使用程序段 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.7.4.2 插入固定指令 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.7.5 显示或隐藏变量信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.8 在 GRAPH 中插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.8.1 手动插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.8.2 使用拖放操作插入块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.8.3 在 GRAPH 中更新块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.8.4 更改块调用 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.9 指定报警 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.9.1 启用和禁用报警视图 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	17.9.2 编辑报警 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	17.10 获取初始值 (S7-1500)
	17.10.1 初始值获取概述 (S7-1500)
	17.10.2 激活初始值获取 (S7-1500)
	17.10.3 复位初始值 (S7-1500)
	17.10.4 列表顺序的示例 (S7-1500)


	18 创建 CEM 程序 (S7-1200, S7-1500)
	18.1 有关 CEM 的基本信息 (S7-1200, S7-1500)
	18.1.1 CEM 编程语言 (S7-1200, S7-1500)
	18.1.2 创建 CEM 程序的规则 (S7-1200, S7-1500)

	18.2 CEM 的编程窗口 (S7-1200, S7-1500)
	18.2.1 编程窗口的概述 (S7-1200, S7-1500)
	18.2.2 创建 CEM 块并打开编程窗口 (S7-1200, S7-1500)

	18.3 以行李传送系统为例，设计一个因果矩阵 (S7-1200, S7-1500)
	18.3.1 示例程序简介 (S7-1200, S7-1500)
	18.3.2 程序示例：创建原因 (S7-1200, S7-1500)
	18.3.3 程序示例：创建结果 (S7-1200, S7-1500)
	18.3.4 程序示例：创建交叉点 (S7-1200, S7-1500)
	18.3.5 在示例中加入互锁功能 (S7-1200, S7-1500)
	18.3.6 示例程序的程序状态 (S7-1200, S7-1500)
	18.3.6.1 行李托运到柏林 (S7-1200, S7-1500)
	18.3.6.2 海关人员按下红色按钮 (S7-1200, S7-1500)
	18.3.6.3 海关人员松开红色按钮 (S7-1200, S7-1500)
	18.3.6.4 海关人员按下绿色按钮 (S7-1200, S7-1500)


	18.4 编程原因 (S7-1200, S7-1500)
	18.4.1 有关原因的基本信息 (S7-1200, S7-1500)
	18.4.2 在原因中编程指令 (S7-1200, S7-1500)
	18.4.3 在一个原因处添加输入和输出或对输入和输出取反 (S7-1200, S7-1500)
	18.4.4 在原因中编程定时器 (S7-1200, S7-1500)
	18.4.5 插入和编辑原因 (S7-1200, S7-1500)

	18.5 编程结果 (S7-1200, S7-1500)
	18.5.1 有关结果的基本信息 (S7-1200, S7-1500)
	18.5.2 在结果中编程指令 (S7-1200, S7-1500)
	18.5.3 在一个结果处添加输入和输出或对输入和输出取反 (S7-1200, S7-1500)
	18.5.4 插入和编辑结果 (S7-1200, S7-1500)

	18.6 编程交叉点 (S7-1200, S7-1500)
	18.6.1 有关交叉点的基本信息 (S7-1200, S7-1500)
	18.6.2 交叉点中动作的优先级规则 (S7-1200, S7-1500)
	18.6.3 交叉点中的动作组 (S7-1200, S7-1500)
	18.6.4 对动作和动作组编程 (S7-1200, S7-1500)
	18.6.5 编辑和移动交叉点 (S7-1200, S7-1500)
	18.6.6 用“或”运算链接多个交叉点列 (S7-1200, S7-1500)
	18.6.7 编辑和移动交叉点列 (S7-1200, S7-1500)

	18.7 CEM 程序的块接口 (S7-1200, S7-1500)
	18.7.1 CEM 块接口的概述 (S7-1200, S7-1500)


	19 组态报警
	19.1 报警组态简介 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.2 分配报警编号 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.3 报警的组件 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.4 可用的报警块 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.5 报警类型和报警 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.6 形参、报警数据类型和报警块 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.7 报警编辑器的布局 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.8 使用报警编辑器 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.9 创建和编辑报警 (S7-300, S7-400)
	19.9.1 创建程序报警 (S7-300, S7-400)
	19.9.2 在报警编辑器中编辑程序报警 (S7-300, S7-400)
	19.9.3 在程序编辑器中编辑程序报警 (S7-300, S7-400)
	19.9.4 删除程序报警 (S7-300, S7-400)
	19.9.5 编辑报警类型 (S7-300, S7-400)
	19.9.6 创建背景数据块并编辑报警实例 (S7-300, S7-400)
	19.9.7 创建用户诊断报警 (S7-300, S7-400)
	19.9.8 编辑用户诊断报警 (S7-300, S7-400)
	19.9.9 删除用户诊断报警 (S7-300, S7-400)
	19.9.10 在报警中插入相关值 (S7-300, S7-400)
	19.9.11 相关值的结构 (S7-300, S7-400)
	19.9.12 相关值的示例 (S7-300, S7-400)
	19.9.13 删除相关值 (S7-300, S7-400)

	19.10 创建和编辑报警 (S7-1500)
	19.10.1 创建程序报警 (S7-1500)
	19.10.2 在报警编辑器中编辑程序报警 (S7-1500)
	19.10.3 在程序编辑器中编辑程序报警 (S7-1500)
	19.10.4 删除程序报警 (S7-1500)
	19.10.5 编辑报警类型 (S7-1500)
	19.10.6 创建背景数据块并编辑报警实例 (S7-1500)
	19.10.7 在报警中插入相关值 (S7-1500)
	19.10.8 输入相关值时的设置 (S7-1500)
	19.10.9 相关值的特性 (S7-1500)
	19.10.10 相关值的示例 (S7-1500)
	19.10.11 删除相关值 (S7-1500)

	19.11 文本和属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.11.1 报警文本的关键字 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.11.2 输入文本 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.11.3 有关锁定/解锁文本和属性的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.11.4 锁定新报警并显示/隐藏互锁符号 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.11.5 锁定文本 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.11.6 锁定属性 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	19.12 报警文本列表 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.12.1 报警文本列表基础知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.12.2 编辑报警文本列表 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.12.3 将来自文本列表的文本集成到报警中 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.12.4 将来自文本列表的文本集成到报警中的示例 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	19.13 报警类别 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.13.1 创建报警类别 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.13.2 编辑报警类别 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.13.3 删除报警类别 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.13.4 报警类别的优先级 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.13.5 导出和导入报警类 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.13.5.1 导出和导入报警类的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.13.5.2 导出报警类 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.13.5.3 导入报警类 (S7-300, S7-400, S7-1500)


	19.14 导出和导入报警文本 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.14.1 有关导出和导入报警文本的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.14.2 导出报警文本 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	19.14.3 导入报警文本 (S7-300, S7-400, S7-1500)


	20 PLC 程序编译与下载
	20.1 PLC 程序编译与下载的基本知识
	20.2 编译块
	20.2.1 有关编译块的基本信息
	20.2.2 在项目树中编译块
	20.2.3 在程序编辑器中编译块
	20.2.4 更正编译错误

	20.3 下载 S7-1200/1500 的块 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.1 块下载介绍 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.2 在“RUN”操作模式的块下载到设备 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.3 将块从程序编辑器下载到设备 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.4 将块从项目树下载到设备 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.5 从设备上传块 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.6 将块下载到存储卡 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.7 从存储卡上传块 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.8 在加载 GRAPH DB 之前关闭顺控程序 (S7-1500)
	20.3.9 无需重新初始化进行块扩展加载 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.9.1 无需重新初始化进行块扩展加载的基本信息 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.9.2 设置块扩展的预留存储器 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.9.3 激活存储器预留区域 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.9.4 禁用存储器预留区域 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.9.5 扩展块接口或数据块 (S7-1200, S7-1500)
	20.3.9.6 重置预留存储器 (S7-1200, S7-1500)


	20.4 下载 S7-300/400 的块 (S7-300, S7-400)
	20.4.1 块装载简介 (S7-300, S7-400)
	20.4.2 将处于“RUN”操作状态的块下载到设备 (S7-300, S7-400)
	20.4.3 将程序编辑器中的块下载到设备中 (S7-300, S7-400)
	20.4.4 将块从项目树下载到设备 (S7-300, S7-400)
	20.4.5 从设备上传块 (S7-300, S7-400)
	20.4.6 将块下载到存储卡中 (S7-300, S7-400)
	20.4.7 从存储卡上传块 (S7-300, S7-400)
	20.4.8 在加载 GRAPH DB 之前关闭顺控程序 (S7-300, S7-400)

	20.5 下载 PLC 变量 (S7-1200, S7-1500)
	20.5.1 下载 PLC 变量简介 (S7-1200, S7-1500)
	20.5.2 PLC 变量的在线/离线显示 (S7-1200, S7-1500)


	21 比较 PLC 程序
	21.1 比较 PLC 程序的基本信息
	21.1.1 比较 PLC 程序简介
	21.1.2 比较软件单元
	21.1.3 比较块和 PLC 数据类型
	21.1.4 比较 PLC 变量
	21.1.5 基于校验和比较 PLC 程序

	21.2 比较块
	21.2.1 在比较编辑器中比较块
	21.2.2 执行详细的块比较
	21.2.2.1 开始对 LAD/FBD/STL/SCL 块进行详细的比较
	21.2.2.2 开始对 GRAPH 块进行详细比较 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	21.2.2.3 对数据块进行详细比较
	21.2.2.4 比较结果的可视化
	21.2.2.5 浏览详细比较
	21.2.2.6 在详细比较期间更改块
	21.2.2.7 更新比较结果


	21.3 比较 PLC 变量
	21.4 比较 PLC 数据类型

	22 显示程序信息
	22.1 可用程序信息概述
	22.2 显示分配列表
	22.2.1 分配列表简介
	22.2.2 分配列表的布局
	22.2.3 分配列表中的符号
	22.2.4 显示分配列表
	22.2.5 设置分配列表的视图选项
	22.2.6 分配列表中的过滤器选项
	22.2.7 定义分配列表的过滤器
	22.2.8 过滤分配列表
	22.2.9 定义位存储器的保持性存储区
	22.2.10 启用保持性位存储器的显示

	22.3 显示调用结构
	22.3.1 调用结构简介
	22.3.2 调用结构中的符号
	22.3.3 调用结构的布局
	22.3.4 显示调用结构
	22.3.5 设置调用结构的视图选项
	22.3.6 介绍调用结构中的一致性检查
	22.3.7 检查调用结构中的块一致性

	22.4 显示从属结构
	22.4.1 从属结构简介
	22.4.2 从属结构的布局
	22.4.3 从属结构中的符号
	22.4.4 显示从属结构
	22.4.5 设置从属结构的视图选项
	22.4.6 介绍从属结构中的一致性检查
	22.4.7 检查从属结构中的块一致性

	22.5 显示 CPU 资源
	22.5.1 资源简介
	22.5.2 “最大内存空间”选项卡的布局
	22.5.3 显示资源
	22.5.4 选择最大可用装载存储器


	23 显示交叉引用
	23.1 关于交叉引用的常规信息
	23.2 交叉引用列表的结构
	23.3 交叉引用列表的设置
	23.4 显示交叉引用列表
	23.5 对交叉引用列表进行排序
	23.6 交叉引用的过滤器选项
	23.6.1 过滤交叉引用简介
	23.6.2 过滤器对话框的结构
	23.6.3 过滤对话框中的属性、运算符和值
	23.6.4 为交叉引用创建用户自定义的过滤器
	23.6.5 编辑用户自定义的过滤器
	23.6.6 删除用户自定义的过滤器
	23.6.7 导出和导入用户自定义的过滤器
	23.6.8 将过滤器设置为默认设置
	23.6.9 复制过滤器
	23.6.10 对交叉引用列表进行过滤

	23.7 打印交叉引用列表
	23.8 将新对象添加到交叉引用列表中
	23.9 显示交叉引用列表中的重叠访问
	23.10 过滤交叉引用列表中的重叠访问
	23.11 创新创建现有的交叉引用列表
	23.12 在巡视窗口中显示和编辑交叉引用
	23.12.1 在巡视窗口中显示交叉引用
	23.12.2 在巡视窗口中编辑交叉引用


	24 测试用户程序
	24.1 测试用户程序的基本知识
	24.2 使用程序状态进行测试
	24.2.1 使用程序状态进行测试简介
	24.2.2 设置调用环境
	24.2.2.1 调用环境的简介
	24.2.2.2 设定快监视的调用环境

	24.2.3 启用/关闭使用程序状态进行测试
	24.2.4 监视循环
	24.2.5 监视结构
	24.2.6 程序测试期间编辑块
	24.2.7 在监视过程中修改变量
	24.2.8 转换程序状态的显示格式
	24.2.9 测试 GRAPH 程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.2.9.1 测试 GRAPH 程序的基本知识 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.2.9.2 指定测试设置 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.2.9.3 在测试过程中控制顺控程序 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	24.2.10 测试 CEM 程序 (S7-1200, S7-1500)
	24.2.10.1 有关测试 CEM 的基本信息 (S7-1200, S7-1500)
	24.2.10.2 原因和结果的程序状态 (S7-1200, S7-1500)
	24.2.10.3 交叉点的程序状态显示 (S7-1200, S7-1500)
	24.2.10.4 CEM 中的程序状态显示示例 (S7-1200, S7-1500)

	24.2.11 程序状态显示示例
	24.2.11.1 LAD 程序的程序状态显示
	24.2.11.2 FBD 程序的程序状态显示
	24.2.11.3 显示 STL 程序的程序状态 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.2.11.4 显示 SCL 程序的程序状态
	24.2.11.5 GRAPH 程序的程序状态显示 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.2.11.6 CEM 程序的程序状态显示 (S7-1200, S7-1500)


	24.3 使用断点进行测试 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.1 使用断点测试简介 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.2 使用断点进行测试的安全信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.3 使用断点进行测试的安全信息 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.4 使用断点进行测试的规则 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.5 断点的状态显示 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.6 设置断点的调用环境 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.7 设置断点 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.8 启用断点 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.9 禁用断点 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.10 导航至断点 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.11 删除断点 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.12 在单步模式下使用断点进行测试 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.13 “运行到光标处”功能 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.14 到达断点时监视变量 (S7-1500)
	24.3.15 到达断点时修改变量 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	24.3.16 继续程序执行 (S7-300, S7-400, S7-1500)

	24.4 使用监控表格测试
	24.4.1 有关使用监视表测试的简介
	24.4.2 监视表的布局
	24.4.3 监视表中的基本模式和扩展模式
	24.4.4 监视表中的图标
	24.4.5 创建和编辑监视表
	24.4.5.1 创建监视表
	24.4.5.2 打开监视表
	24.4.5.3 复制和粘贴监视表
	24.4.5.4 保存监视表

	24.4.6 在监控表中输入变量
	24.4.6.1 关于“在监视表中输入变量”的基本知识
	24.4.6.2 监视表中允许的操作数
	24.4.6.3 监视表允许使用的修改值
	24.4.6.4 显示格式的概述
	24.4.6.5 选择变量的显示格式
	24.4.6.6 创建并编辑注释行

	24.4.7 在监控表中监视变量
	24.4.7.1 监视表中监视变量的概述
	24.4.7.2 设置监视和修改模式
	24.4.7.3 用于变量的“全部监视”命令
	24.4.7.4 用于变量的“立即监视”命令

	24.4.8 在监视表中修改变量
	24.4.8.1 修改变量简介
	24.4.8.2 将变量修改为“0”
	24.4.8.3 将变量修改为“1”
	24.4.8.4 用于变量的“立即修改”命令
	24.4.8.5 “立即修改选择”
	24.4.8.6 用于变量的“使用触发器修改”命令
	24.4.8.7 启用外设输出


	24.5 使用强制表测试
	24.5.1 有关使用强制表测试的简介
	24.5.2 强制变量时的安全预防措施
	24.5.3 强制表的外观
	24.5.4 强制表中的基本模式和扩展模式
	24.5.5 强制表中的图标
	24.5.6 打开和编辑强制表
	24.5.6.1 显示强制表
	24.5.6.2 打开强制表
	24.5.6.3 保存强制表

	24.5.7 在强制表中输入变量
	24.5.7.1 关于“在强制表中输入变量”的基本原则
	24.5.7.2 强制表中允许的操作数
	24.5.7.3 强制表允许使用的强制值
	24.5.7.4 显示格式概述
	24.5.7.5 选择变量的显示格式
	24.5.7.6 创建并编辑注释行

	24.5.8 在强制表中监视变量
	24.5.8.1 介绍在强制表中监视变量
	24.5.8.2 在强制表中设置监视模式
	24.5.8.3 用于变量的“全部监视”命令
	24.5.8.4 用于变量的“立即监视”命令

	24.5.9 在强制表中强制变量
	24.5.9.1 强制变量的简介
	24.5.9.2 强制变量时的安全预防措施
	24.5.9.3 更新强制操作数
	24.5.9.4 将变量强制为“0”
	24.5.9.5 将变量强制为“1”
	24.5.9.6 用于变量的“全部强制”命令

	24.5.10 停止强制变量
	24.5.10.1 停止强制所有变量
	24.5.10.2 停止强制个别变量



	25 通过 ProDiag 监视设备和工厂 (S7-1500)
	25.1 ProDiag 的系统要求 (S7-1500)
	25.1.1 许可证注意事项 (S7-1500)
	25.1.2 设置 ProDiag 许可证 (S7-1500)
	25.1.3 软件和硬件要求 (S7-1500)

	25.2 ProDiag 的技术规范 (S7-1500)
	25.2.1 ProDiag 的技术规范 (S7-1500)

	25.3 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (S7-1500)
	25.3.1 ProDiag 简介 (S7-1500)
	25.3.2 使用 ProDiag 时的要求 (S7-1500)
	25.3.3 根据一个操作数监控创建监控的示例 (S7-1500)
	25.3.4 监控类型 (S7-1500)
	25.3.4.1 监控类型概述 (S7-1500)
	25.3.4.2 操作数监控 (S7-1500)
	25.3.4.3 互锁监控 (S7-1500)
	25.3.4.4 动作监控 (S7-1500)
	25.3.4.5 响应监控 (S7-1500)
	25.3.4.6 位置监控 (S7-1500)
	25.3.4.7 文本消息 (S7-1500)
	25.3.4.8 错误消息 (S7-1500)

	25.3.5 不同监控类型的示例 (S7-1500)
	25.3.5.1 简介 (S7-1500)
	25.3.5.2 操作数监控示例 (S7-1500)
	25.3.5.3 互锁监控的示例 (S7-1500)
	25.3.5.4 动作监控的示例 (S7-1500)
	25.3.5.5 响应监控的示例 (S7-1500)
	25.3.5.6 位置监控的示例 (S7-1500)
	25.3.5.7 文本消息的示例 (S7-1500)
	25.3.5.8 错误消息示例 (S7-1500)

	25.3.6 使用 ProDiag 进行监控的应用示例 (S7-1500)

	25.4 创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.4.1 ProDiag 函数块概述 (S7-1500)
	25.4.2 ProDiag 函数块的结构 (S7-1500)
	25.4.3 在 ProDiag 函数块中保存各个列的排列布局 (S7-1500)
	25.4.4 创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.4.4.1 创建全局监控时创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.4.4.2 在块调用过程中创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.4.4.3 在函数块的背景数据块中，创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.4.4.4 使用“新增块”(Add new block) 对话框创建 ProDiag 函数块。 (S7-1500)
	25.4.4.5 在 ProDiag 总览表中创建 ProDiag 函数块 (S7-1500)


	25.5 使用中央时间戳 (S7-1500)
	25.5.1 使用中央时间戳 (S7-1500)
	25.5.2 在一个循环时间内，ProDiag 函数块的多个监控报警 (S7-1500)

	25.6 使用 ProDiag 实例数据库 (S7-1500)
	25.6.1 ProDiag 背景数据块的结构，版本 V1.0 (S7-1500)
	25.6.2 ProDiag 背景数据块的内容，版本 V1.0 (S7-1500)
	25.6.3 ProDiag 背景数据块的结构，版本 V2.0 (S7-1500)
	25.6.4 ProDiag 背景数据块的内容，版本 V2.0 (S7-1500)

	25.7 定义 ProDiag 函数块的属性 (S7-1500)
	25.7.1 ProDiag 函数块中监控设置的结构 (S7-1500)
	25.7.2 创建监控报警的启用条件 (S7-1500)
	25.7.2.1 启用条件概述 (S7-1500)
	25.7.2.2 使用全局启用条件 (S7-1500)
	25.7.2.3 使用类别启用条件 (S7-1500)

	25.7.3 定义各类别的确认变量 (S7-1500)
	25.7.3.1 确认变量的概述 (S7-1500)
	25.7.3.2 使用确认变量 (S7-1500)

	25.7.4 设置显示类别 (S7-1500)
	25.7.4.1 显示类别概述 (S7-1500)
	25.7.4.2 设置显示类别 (S7-1500)

	25.7.5 显示 ProDiag 函数块的监控数量 (S7-1500)

	25.8 定义 ProDiag 监控设置 (S7-1500)
	25.8.1 ProDiag 监控设置概述 (S7-1500)
	25.8.2 定义常规的 ProDiag 监控设置 (S7-1500)
	25.8.2.1 ProDiag 监控设置的结构 (S7-1500)
	25.8.2.2 类别 (S7-1500)
	25.8.2.3 子类别 (S7-1500)
	25.8.2.4 监控类型 (S7-1500)

	25.8.3 指定中央 ProDiag 报警文本 (S7-1500)
	25.8.3.1 报警文本编辑器的结构 (S7-1500)
	25.8.3.2 GRAPH 监控报警的结构 (S7-1500)
	25.8.3.3 全局监控报警（变量）的结构 (S7-1500)
	25.8.3.4 局部监控报警（参数）的结构 (S7-1500)
	25.8.3.5 创建报警文本 (S7-1500)
	25.8.3.6 导出 ProDiag 和 GRAPH 文本 (S7-1500)

	25.8.4 导出 ProDiag 监控设置 (S7-1500)
	25.8.5 导入 ProDiag 监控设置 (S7-1500)

	25.9 创建并实例化 ProDiag 监控 (S7-1500)
	25.9.1 监控概述 (S7-1500)
	25.9.2 类型-实例机制的相关信息 (S7-1500)
	25.9.3 监控的用途 (S7-1500)
	25.9.4 复制监控 (S7-1500)
	25.9.5 创建全局监控 (S7-1500)
	25.9.6 在 FB 处创建监控（本地） (S7-1500)
	25.9.7 实例化 FB 监控 (S7-1500)
	25.9.8 在 PLC 数据类型处创建监控 (S7-1500)
	25.9.9 实例化 PLC 数据类型监控 (S7-1500)
	25.9.10 创建一个特定的文本字段 (S7-1500)
	25.9.10.1 特定文本框概述 (S7-1500)
	25.9.10.2 手动创建相关值 (S7-1500)
	25.9.10.3 相关值的结构
	25.9.10.4 通过快捷菜单创建伴随值 (S7-1500)
	25.9.10.5 相关值的示例 (S7-1500)
	25.9.10.6 显示和编辑指定文本域中的翻译内容 (S7-1500)

	25.9.11 删除监控 (S7-1500)

	25.10 复制 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.10.1 复制 ProDiag 函数块概述 (S7-1500)
	25.10.2 复制 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.10.3 粘贴 ProDiag 函数块 (S7-1500)

	25.11 分配 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.11.1 分配选项概述 (S7-1500)
	25.11.2 将全局监控分配至 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.11.3 将 FB 处的监控分配给一个 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.11.4 将 PLC 数据类型的监控分配个一个 ProDiag FB (S7-1500)
	25.11.5 将背景数据块分配至 ProDiag 函数块（局部监控） (S7-1500)
	25.11.6 更改 ProDiag 函数块的现有分配 (S7-1500)
	25.11.7 删除 ProDiag 函数块的现有分配 (S7-1500)

	25.12 编辑 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.12.1 在 ProDiag 函数块中插入新监控 (S7-1500)
	25.12.2 在 ProDiag 函数块中复制监控 (S7-1500)
	25.12.3 在 ProDiag 函数块中删除监控 (S7-1500)
	25.12.4 在 ProDiag 函数块中排序监控 (S7-1500)

	25.13 调用 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.13.1 调用 ProDiag 函数块概述 (S7-1500)

	25.14 加载 ProDiag 函数块 (S7-1500)
	25.14.1 加载 ProDiag 函数块 (S7-1500)

	25.15 显示、添加和编辑 ProDiag 监控 (S7-1500)
	25.15.1 显示方式概述 (S7-1500)
	25.15.2 在 ProDiag 概览编辑器中显示监控 (S7-1500)
	25.15.2.1 ProDiag 概览编辑器的结构 (S7-1500)
	25.15.2.2 显示所有全局变量的监控 (S7-1500)
	25.15.2.3 显示所有函数块和 PLC 数据类型的监控定义 (S7-1500)
	25.15.2.4 显示所有已调用函数块和 PLC 数据类型的监控定义 (S7-1500)

	25.15.3 在 ProDiag 概览编辑器中添加和编辑监控 (S7-1500)
	25.15.3.1 在 ProDiag 概览编辑器中添加新的全局监控 (S7-1500)
	25.15.3.2 在 ProDiag 概览编辑器中，复制全局监控 (S7-1500)
	25.15.3.3 在 ProDiag 概览编辑器中删除全局监控 (S7-1500)
	25.15.3.4 在 ProDiag 概览编辑器中对全局监控进行排序 (S7-1500)
	25.15.3.5 在 ProDiag 概览编辑器中编辑监控定义 (S7-1500)
	25.15.3.6 在 ProDiag 概览编辑器中删除监控定义 (S7-1500)

	25.15.4 显示函数块的监控定义 (S7-1500)
	25.15.5 显示 PLC 数据类型的监控定义 (S7-1500)
	25.15.6 显示 ProDiag 函数块的监控 (S7-1500)

	25.16 在项目树的详细视图中显示监控 (S7-1500)
	25.16.1 显示监控的用户自定义块 (S7-1500)
	25.16.2 显示所监控的 PLC 数据类型 (S7-1500)

	25.17 导出和导入 ProDiag 监控 (S7-1500)
	25.17.1 导出/导入 ProDiag 监控和 ProDiag FB 属性 (S7-1500)
	25.17.1.1 导出和导入 ProDiag FB 监控和属性概述 (S7-1500)
	25.17.1.2 导出 ProDiag 函数块的监控和属性 (S7-1500)
	25.17.1.3 导入 ProDiag 函数块的监控和属性 (S7-1500)

	25.17.2 导入和导出监控定义 (S7-1500)
	25.17.2.1 监控定义概述 (S7-1500)
	25.17.2.2 导出监控定义 (S7-1500)
	25.17.2.3 导入监控定义 (S7-1500)

	25.17.3 导出和导入实例的 ProDiag FB 分配 (S7-1500)
	25.17.3.1 导出和导入分配概述 (S7-1500)
	25.17.3.2 导出分配 (S7-1500)
	25.17.3.3 导入分配 (S7-1500)


	25.18 显示 ProDiag 的交叉引用 (S7-1500)
	25.18.1 交叉引用的概述 (S7-1500)
	25.18.2 显示交叉引用 (S7-1500)

	25.19 获取初始值 (S7-1500)
	25.19.1 初始值获取概述 (S7-1500)
	25.19.2 激活初始值获取 (S7-1500)
	25.19.3 列表顺序的示例 (S7-1500)


	26 将 SIMATIC AX 库导入 TIA Portal 中
	26.1 SIMATIC AX 概述
	26.2 通过 SIMATIC AX 程序元素创建及打开库的工作流程
	26.3 在 SIMATIC AX 库中实现面向对象编程
	26.4 通过 SIMATIC AX 程序元素生成全局库
	26.5 在 TIA Portal 中打开全局库

	索引

	13 可视化过程
	可视化过程
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 WinCC Engineering V18 - WinCC Unified
	2 创建画面
	2.1 基础知识
	2.1.1 画面基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.2 画面基础知识 (RT Professional)
	2.1.3 与设备相关的画面功能范围 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.1.4 元素和基本设置
	2.1.4.1 任务卡
	2.1.4.2 缩放视图
	2.1.4.3 移动视图

	2.1.5 使用画面
	2.1.5.1 步骤 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.5.2 步骤 (RT Professional)
	2.1.5.3 创建新画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.5.4 创建新画面 (RT Professional)
	2.1.5.5 管理画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.5.6 定义项目的起始画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.5.7 定义项目的起始画面 (RT Professional)
	2.1.5.8 更改屏幕分辨率 (RT Advanced)

	2.1.6 使用模板 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.6.1 关于使用模板的基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.6.2 全局画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.6.3 创建新模板 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.6.4 在模板中组态永久性区域 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.1.6.5 管理模板 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.6.6 在画面中使用模板 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

	2.1.7 使用弹出画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.7.1 关于使用弹出画面的基础知识 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.1.7.2 创建新的弹出画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.1.7.3 管理弹出画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.1.7.4 使用弹出画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	2.1.8 使用滑入画面 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.8.1 使用滑入画面的基础知识 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.1.8.2 组态滑入画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.1.8.3 为不具备多点触控功能的设备组态滑入画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.1.8.4 使用滑入画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	2.1.9 使用设计
	2.1.9.1 有关使用设计的基础知识 (RT Professional)
	2.1.9.2 设计编辑器 (RT Professional)
	2.1.9.3 创建设计 (RT Professional)
	2.1.9.4 更改设计 (RT Professional)
	2.1.9.5 删除设计 (RT Professional)
	2.1.9.6 应用设计 (RT Professional)
	2.1.9.7 指定 HMI 设备的基本设计用户界面 (RT Professional)
	2.1.9.8 将设计模板应用到画面 (RT Professional)
	2.1.9.9 将设计模板应用于基本对象和元素 (RT Professional)
	2.1.9.10 将设计模板应用到控件 (RT Professional)
	2.1.9.11 使用默认设计

	2.1.10 使用样式和样式表
	2.1.10.1 有关使用样式的基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.10.2 显示预定义样式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.10.3 定义样式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.10.4 管理样式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.10.5 按设备尺寸调整字号 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.10.6 使用样式项 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.10.7 有关使用样式表的基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.10.8 创建新的样式表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.10.9 管理样式表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.1.10.10 使用样式表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)


	2.2 使用对象和对象组
	2.2.1 使用对象
	2.2.1.1 对象概述 (RT Professional)
	2.2.1.2 对象概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.2.1.3 对象概述 (Basic Panels)
	2.2.1.4 用于编辑对象的选项
	2.2.1.5 插入对象
	2.2.1.6 删除对象
	2.2.1.7 定位对象
	2.2.1.8 调整对象大小
	2.2.1.9 选择多个对象
	2.2.1.10 对齐对象
	2.2.1.11 使用键盘快捷键移动对象
	2.2.1.12 向前或向后移动对象
	2.2.1.13 显示画面区域外的对象
	2.2.1.14 旋转对象
	2.2.1.15 翻转对象
	2.2.1.16 设计对象 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.2.1.17 设计对象 (RT Professional)
	2.2.1.18 设计填充图案
	2.2.1.19 指定滚动条
	2.2.1.20 使用预定义样式
	2.2.1.21 设置对象中文本的格式
	2.2.1.22 在文本字段中连接变量和文本列表 (RT Advanced)
	2.2.1.23 设置对象中图形的格式
	2.2.1.24 在运行系统中旋转对象 (RT Professional)
	2.2.1.25 设计表格型对象
	2.2.1.26 设计边框
	2.2.1.27 定义颜色渐变
	2.2.1.28 组态范围
	2.2.1.29 闪烁 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.2.1.30 闪烁 (RT Professional)
	2.2.1.31 插入相同类型的多个对象（图章）
	2.2.1.32 重新定位多个对象并调整其大小
	2.2.1.33 隐藏或显示对象 (RT Professional)
	2.2.1.34 链接用户数据类型与对象 (RT Professional)
	2.2.1.35 管理自定义控件 (RT Professional, RT Advanced)
	2.2.1.36 外部图形
	2.2.1.37 管理外部图形
	2.2.1.38 将外部图像存储在图形库中 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.2.1.39 逐个调整控件中的图形 (RT Professional)

	2.2.2 使用对象组
	2.2.2.1 关于组的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.2.2.2 对象编组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.2.2.3 取消编组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.2.2.4 将对象添加到组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.2.2.5 从组中删除对象 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.2.2.6 编辑组中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	2.2.3 组态键盘访问
	2.2.3.1 键盘访问概述 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.2.3.2 键盘访问概述 (RT Professional)
	2.2.3.3 定义光标模式 (RT Professional)
	2.2.3.4 定义对象的操作员权限和操作员控制启用 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.2.3.5 定义 Tab 光标模式的对象类型 (RT Professional)
	2.2.3.6 设置 Tab 顺序 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.2.3.7 设置 Tab 顺序 (RT Professional)

	2.2.4 示例
	2.2.4.1 示例：插入和组态矩形
	2.2.4.2 示例：插入矩形
	2.2.4.3 示例：组态矩形


	2.3 使用文本列表和图形列表
	2.3.1 使用文本列表
	2.3.1.1 关于文本列表的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.3.1.2 创建文本列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.3.1.3 将文本和值分配给区域文本列表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.3.1.4 将文本和值分配给区域文本列表 (RT Professional)
	2.3.1.5 将文本和值分配给位文本列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.3.1.6 将文本和值分配给位号文本列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.3.1.7 位号文本列表的说明
	2.3.1.8 组态带有文本列表的对象 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.3.1.9 组态带有文本列表的对象 (RT Professional)

	2.3.2 使用图形列表
	2.3.2.1 图形列表的基本原理 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.3.2.2 创建图形列表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.3.2.3 创建图形列表 (RT Professional)
	2.3.2.4 将图形和值分配给区域图形列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.3.2.5 将图形和值分配给区域文本列表 (RT Professional)
	2.3.2.6 将图形和值分配给位图形列表  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.3.2.7 将图形和值分配给位号图形列表 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.3.2.8 位号图形列表的说明
	2.3.2.9 组态带有图形列表的对象 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	2.3.3 使用 C 文本列表 (RT Professional)
	2.3.3.1 C 文本列表基础知识 (RT Professional)
	2.3.3.2 在 C 文本列表中创建条目  (RT Professional)


	2.4 画面动态化
	2.4.1 关于画面动态化的基础知识
	2.4.1.1 关于画面动态化的基础知识 (Basic Panels)
	2.4.1.2 关于画面动态化的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.4.1.3 在巡视窗口中动态化 (Basic Panels)
	2.4.1.4 在巡视窗口中动态化 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.4.1.5 显示动态化总览

	2.4.2 通过动画实现动态化
	2.4.2.1 组态新动画 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.4.2.2 对象外观动态化 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.4.2.3 组态移动 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.4.2.4 组态直接移动 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.4.2.5 操作元素控制启用状态的动态化 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.4.2.6 对象可见性动态化 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.4.2.7 通过变量连接组态动画 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.4.2.8 对象组的动画 (Basic Panels)
	2.4.2.9 对象组的动画 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.4.2.10 多重选择中的动画 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	2.4.3 通过属性动画实现动态化 (RT Professional)
	2.4.3.1 通过属性动画进行动态化 (RT Professional)
	2.4.3.2 组态“范围”类型的属性动画 (RT Professional)
	2.4.3.3 组态“布尔”类型的属性动画 (RT Professional)
	2.4.3.4 组态“直接”类型的属性动画 (RT Professional)
	2.4.3.5 组态“单个位”类型的属性动画 (RT Professional)
	2.4.3.6 组态“多个位”类型的属性动画 (RT Professional)

	2.4.4 属性列表中的动态化 (RT Professional)
	2.4.4.1 关于属性列表中的动态化的基础知识 (RT Professional)
	2.4.4.2 通过变量动态化对象属性 (RT Professional)
	2.4.4.3 对变量更改设置动态化方法 (RT Professional)
	2.4.4.4 使用局部脚本实现对象属性动态化 (RT Professional)

	2.4.5 使用系统函数实现动态化
	2.4.5.1 事件基础知识
	2.4.5.2 根据“单击”事件组态系统函数 (Basic Panels)
	2.4.5.3 示例： 组态用于语言切换的按钮


	2.5 使用功能键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.5.1 使用功能键  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.5.2 全局分配功能键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.5.3 功能键的局部分配 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.5.4 将函数分配给功能键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.5.5 为功能键分配操作员权限 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.5.6 将图形分配给功能键 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.5.7 组态 LED 变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.5.8 示例：使用功能键进行画面导航 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

	2.6 使用层
	2.6.1 有关使用层的基础知识
	2.6.2 在多个层中移动对象
	2.6.3 设置活动层
	2.6.4 显示和隐藏层 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.6.5 显示和隐藏层 (RT Professional)
	2.6.6 在运行系统中隐藏层和对象 (RT Professional)
	2.6.7 重命名层

	2.7 使用面板
	2.7.1 关于面板的基础知识
	2.7.1.1 关于面板的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.1.2 面板的设备相关性 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.1.3 面板编辑器 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	2.7.2 创建和管理面板类型

	2.7.2.1 创建面板类型 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.2 组态面板类型  (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.3 编辑面板类型的类别和属性 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.4 在面板类型中组态变量 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.5 在面板类型中组态脚本 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.6 在面板类型中组态事件 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.7 在面板类型中组态事件  (RT Professional)
	2.7.2.8 在面板类型中组态文本列表  (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.9 在面板类型中组态图形列表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.10 直接在面板类型中翻译文本 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.11 导出和导入面板类型中的文本 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.12 编辑面板类型 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.13 调整面板的大小 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.14 调整面板的大小 (RT Professional)
	2.7.2.15 创建面板类型的实例 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.2.16 从面板类型中删除面板 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	2.7.3 动态化面板
	2.7.3.1 将面板动态化的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.3.2 动态化面板 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	2.7.4 示例：创建和动态化面板
	2.7.4.1 示例：组态面板
	2.7.4.2 示例：创建面板类型
	2.7.4.3 示例：组态面板类型
	2.7.4.4 示例：在面板类型中创建脚本 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.7.4.5 示例：创建面板类型的实例
	2.7.4.6 示例：组态包含的对象


	2.8 组态画面导航
	2.8.1 画面浏览的基础知识
	2.8.1.1 关于画面导航的基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.8.1.2 关于画面导航的基础知识 (RT Professional)
	2.8.1.3 将画面切换分配给按钮 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.8.1.4 将画面切换分配给功能键 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	2.8.2 Runtime Professional 的菜单和工具栏 (RT Professional)
	2.8.2.1 基本知识 (RT Professional)
	2.8.2.2 使用菜单和工具栏 (RT Professional)
	2.8.2.3 示例：通过工具栏组态画面切换 (RT Professional)


	2.9 显示和操作元素
	2.9.1 对象的设备相关性
	2.9.1.1 精简系列面板的对象 (Basic Panels)
	2.9.1.2 精智面板对象 (Panels, Comfort Panels)
	2.9.1.3 移动面板对象 (Panels, Comfort Panels)
	2.9.1.4 WinCC Runtime Advanced 对象 (RT Advanced)
	2.9.1.5 WinCC Runtime Professional 的对象 (RT Professional)

	2.9.2 对象
	2.9.2.1 棒图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.2 棒图 (RT Professional)
	2.9.2.3 用户视图（V13 及更高版本）
	2.9.2.4 用户视图，简单 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.5 用户视图，高级
	2.9.2.6 监控表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.7 画面窗口 (RT Professional)
	2.9.2.8 滚动条 (RT Professional)
	2.9.2.9 日期/时间域  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.10 双 T 形管 (RT Professional)
	2.9.2.11 打印作业/脚本诊断 (RT Professional)
	2.9.2.12 I/O 域
	2.9.2.13 I/O 域：运行过程中的操作 (RT Professional)
	2.9.2.14 I/O 域：格式样式
	2.9.2.15 I/O 域：格式 (RT Professional)
	2.9.2.16 可编辑的文本域 (RT Professional)
	2.9.2.17 椭圆 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.9.2.18 椭圆弧  (RT Professional)
	2.9.2.19 椭圆扇形 (RT Professional)
	2.9.2.20 f(t) 趋势视图 (RT Professional)
	2.9.2.21 f(x) 趋势视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.22 f(x) 趋势视图 (RT Professional)
	2.9.2.23 图形视图 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.9.2.24 图形 I/O 域 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.25 图形 I/O 域 (RT Professional)
	2.9.2.26 GRAPH 概览 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.27 手轮 (Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.28 帮助指示器 (Basic Panels)
	2.9.2.29 HTML 浏览器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.30 HTML 浏览器 (RT Professional)
	2.9.2.31 摄像机视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.32 通道诊断显示 (RT Professional)
	2.9.2.33 组合框 (RT Professional)
	2.9.2.34 复选框  (RT Professional)
	2.9.2.35 圆 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.9.2.36 圆弧 (RT Professional)
	2.9.2.37 扇形 (RT Professional)
	2.9.2.38 条件分析视图 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.39 趋势视图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.40 充电状况 (Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.41 指示灯按钮 (Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.42 线
	2.9.2.43 列表框 (RT Professional)
	2.9.2.44 媒体播放器 (RT Professional, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.45 报警视图 (RT Professional)
	2.9.2.46 报警视图（V13 及更高版本） (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.47 报警视图，简单 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.48 报警视图，高级 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.49 报警窗口 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.50 报警指示器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.51 选项按钮 (RT Professional)
	2.9.2.52 PDF 视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.53 PLC 代码视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.54 PLC 代码视图 (RT Professional)
	2.9.2.55 多边形 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.56 折线 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.57 ProDiag 概览 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.58 矩形
	2.9.2.59 配方视图 (RT Professional)
	2.9.2.60 配方视图（V13 及更高版本） (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.61 配方视图，简单 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.62 配方视图，高级 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.63 圆形按钮 (RT Professional)
	2.9.2.64 管道 (RT Professional)
	2.9.2.65 弯管 (RT Professional)
	2.9.2.66 开关 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.67 按钮 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	2.9.2.68 滚动条
	2.9.2.69 按键开关 (Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.70 Sm@rtClient 视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.71 存储空间视图 (RT Professional)
	2.9.2.72 符号库 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.73 符号 I/O 域 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.74 符号 I/O 域 (RT Professional)
	2.9.2.75 系统诊断视图 (Basic Panels)
	2.9.2.76 系统诊断视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.77 系统诊断视图 (RT Professional)
	2.9.2.78 系统诊断窗口 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.79 表格视图 (RT Professional)
	2.9.2.80 文本域 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.81 T 形管 (RT Professional)
	2.9.2.82 时钟
	2.9.2.83 连接器 (RT Professional)
	2.9.2.84 数值表 (RT Professional)
	2.9.2.85 WLAN 接收 (Panels, Comfort Panels)
	2.9.2.86 量表



	3 使用变量
	3.1 基础知识
	3.1.1 变量的基础信息 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.1.2 HMI 变量表概述 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.1.3 外部变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	3.1.4 外部变量 (RT Professional)
	3.1.5 寻址外部变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.1.6 内部变量 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	3.1.7 内部变量 (RT Professional)
	3.1.8 系统变量
	3.1.9 使用性能变量进行系统诊断
	3.1.10 性能变量概述
	3.1.11 变量记录运行系统的诊断变量
	3.1.12 原始数据变量

	3.2 使用变量
	3.2.1 创建变量
	3.2.1.1 创建外部变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.2.1.2 创建内部变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.2.1.3 在项目范围或本地更新内部变量
	3.2.1.4 创建多个变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.2.1.5 调整变量的数据类型 (RT Professional)

	3.2.2 编辑变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.2.2.1 管理变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.2.2.2 编辑变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.2.2.3 同时组态多个变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.2.2.4 在一个画面中同时使用多个变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.2.2.5 同步设置 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.2.2.6 同步变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	3.2.3 组态变量
	3.2.3.1 变量组态基本信息 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	3.2.3.2 特殊组态选项 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	3.2.3.3 特殊组态选项 (RT Professional)


	3.3 使用数组
	3.3.1 关于数组的基础知识
	3.3.2 创建数组变量
	3.3.3 数组示例

	3.4 使用数组 (RT Professional)
	3.4.1 关于数组的基础知识 (RT Professional)
	3.4.2 创建数组变量 (RT Professional)

	3.5 使用用户数据类型 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.5.1 关于用户数据类型的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.5.2 创建用户数据类型 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.5.3 创建用户数据类型元素 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.5.4 管理用户数据类型的版本 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.5.5 使用用户数据类型创建变量 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	3.6 使用周期 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	3.6.1 周期基础 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	3.6.2 定义周期 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	3.7 使用周期 (RT Professional)
	3.7.1 周期基础 (RT Professional)
	3.7.2 定义周期 (RT Professional)
	3.7.3 定义起始点 (RT Professional)

	3.8 参考 (RT Professional)
	3.8.1 数据类型的映射和编码 (RT Professional)
	3.8.2 数据类型的编码和数值范围 (RT Professional)
	3.8.3 数据类型 (RT Professional)
	3.8.3.1 原始数据变量 (RT Professional)
	3.8.3.2 SIMATIC S7 -300/400 的数据类型 (RT Professional)
	3.8.3.3 SIMATIC S7-1200 和 S7-1500 的数据类型 (RT Professional)
	3.8.3.4 OPC DA 的数据类型 (RT Professional)
	3.8.3.5 OPC XML DA 的数据类型 (RT Professional)
	3.8.3.6 Allen Bradley Ethernet IP 数据类型 (RT Professional)
	3.8.3.7 Modicon Modbus TCP/IP 数据类型 (RT Professional)
	3.8.3.8 Mitsubishi MC 数据类型 (RT Professional)


	3.9 归档变量
	3.9.1 数据记录的基本原理 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.9.2 数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	3.9.2.1 基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	3.9.2.2 使用数据日志 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

	3.9.3 数据记录 (RT Professional)
	3.9.3.1 数据记录 (RT Professional)
	3.9.3.2 基本知识 (RT Professional)
	3.9.3.3 使用数据日志 (RT Professional)


	3.10 显示变量
	3.10.1 通过精简面板显示变量 (Basic Panels)
	3.10.1.1 在画面中输出变量值（基本版） (Basic Panels)
	3.10.1.2 为来自 PLC 的值组态趋势显示（基本版） (Basic Panels)

	3.10.2 显示运行系统高级版和面板的变量 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.10.2.1 趋势 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.10.2.2 在画面中输出变量值 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.10.2.3 为来自 PLC 的值组态趋势显示 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.10.2.4 组态数据日志的趋势视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.10.2.5 带有变量的 *.CSV 文件的结构 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.10.2.6 直接访问 ODBC 日志数据库 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	3.10.2.7 在趋势视图中显示轨迹趋势 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	3.10.3 显示运行系统专业版的变量 (RT Professional)
	3.10.3.1 基本知识 (RT Professional)
	3.10.3.2 以趋势的形式输出变量值 (RT Professional)
	3.10.3.3 以表格形式输出变量值 (RT Professional)
	3.10.3.4 组态数值表 (RT Professional)
	3.10.3.5 在运行系统中使用控件 (RT Professional)



	4 使用报警
	4.1 原理
	4.1.1 WinCC 中的报警记录 (Basic Panels)
	4.1.2 WinCC 中的报警记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.1.3 WinCC 中的报警记录  (RT Professional)
	4.1.4 报警过程
	4.1.4.1 报警类型概述  (Basic Panels)
	4.1.4.2 报警类型概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.1.4.3 报警类型概述 (RT Professional)
	4.1.4.4 自定义报警类别
	4.1.4.5 系统定义的报警

	4.1.5 报警状态  (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	4.1.6 报警类别
	4.1.6.1 关于报警类别的基础知识 (Basic Panels)
	4.1.6.2 关于报警类别的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.1.6.3 预定义的报警类别 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	4.1.7 确认
	4.1.7.1 确认报警  (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	4.1.7.2 确认模型  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.1.7.3 确认模型 (RT Professional)

	4.1.8 报警组 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.1.9 报警组 (RT Professional)
	4.1.9.1 报警组基本知识 (RT Professional)
	4.1.9.2 层级警报组 (RT Professional)
	4.1.9.3 报警组的变量 (RT Professional)

	4.1.10 报警编号  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.1.11 报警编号  (RT Professional)

	4.2 使用报警 
	4.2.1 报警组件和属性 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	4.2.2 组态报警
	4.2.2.1 报警组态任务概述 (Basic Panels)
	4.2.2.2 报警组态任务概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.2.2.3 组态报警类别
	4.2.2.4 组态报警组
	4.2.2.5 组态报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.2.2.6 组态报警 (RT Professional)
	4.2.2.7 组态报警回路 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	4.2.2.8 “HMI 变量”编辑器中的报警

	4.2.3 组态报警输出
	4.2.3.1 组态报警输出概述 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	4.2.3.2 组态报警视图
	4.2.3.3 组态报警视图 (RT Professional)
	4.2.3.4 报告报警 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	4.2.4 组态确认 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.2.4.1 根据报警类别组态报警确认 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.2.4.2 组态报警确认的触发 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.2.4.3 将报警确认发送到 PLC (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

	4.2.5 组态确认 (RT Professional)
	4.2.5.1 组态报警确认 (RT Professional)
	4.2.5.2 组态报警组确认 (RT Professional)
	4.2.5.3 组态报警器的确认 (RT Professional)
	4.2.5.4 组态报警的组确认 (RT Professional)
	4.2.5.5 为确认变量组态确认位的复位方式 (RT Professional)


	4.3 报警记录 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	4.3.1 组态报警记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.1 关于报警记录的基础知识 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.2 创建报警日志 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.3 记录报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.4 为已记录报警组态报警视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.5 组态报警缓冲区溢出 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.6 直接访问 ODBC 日志数据库 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.7 建立 ODBC 数据源 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.8 组态日志的校验和 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.9 评估日志数据的校验和 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.10 管制项目中日志的校验和 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.11 对运行系统中语言切换的日志响应 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.12 管理运行系统启动时的记录行为 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.3.1.13 控制与填充量相关的记录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	4.3.2 组态报警记录 (RT Professional)
	4.3.2.1 关于报警记录的基础知识 (RT Professional)
	4.3.2.2 记录报警 (RT Professional)
	4.3.2.3 组态报警日志备份 (RT Professional)
	4.3.2.4 连接和断开报警日志备份 (RT Professional)
	4.3.2.5 通过 C-API/ODK 直接访问日志数据库 (RT Professional)
	4.3.2.6 通过 ADO/OLE DB 直接访问日志数据库  (RT Professional)
	4.3.2.7 在断电后组态报警的重新加载 (RT Professional)


	4.4 在运行系统中使用报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.4.1 运行系统中的报警 (Basic Panels)
	4.4.2 运行系统中的报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.4.3 使用报警窗口或报警视图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.4.3.1 运行系统中的报警窗口、报警视图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.4.3.2 使用报警窗口、报警视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	4.4.4 使用简单报警窗口、报警视图 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.4.4.1 运行系统中的基本报警视图、报警窗口 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.4.4.2 基本报警视图，应用报警窗口 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

	4.4.5 使用报警指示器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.4.5.1 运行系统中的报警指示器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.4.5.2 通过鼠标操作报警指示器 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	4.4.6 确认报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.4.7 过滤报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	4.5 在运行系统中使用报警 (RT Professional)
	4.5.1 运行系统中的报警 
	4.5.2 报警视图 (RT Professional)
	4.5.3 报警视图按钮 (RT Professional)
	4.5.4 在运行系统中过滤报警 (RT Professional)
	4.5.5 在运行系统中排序报警 (RT Professional)
	4.5.6 在运行系统中切换报警视图  (RT Professional)
	4.5.7 在运行系统中显示记录的报警 (RT Professional)
	4.5.8 在运行系统中打印报警 (RT Professional)
	4.5.9 在运行系统中锁定报警 (RT Professional)
	4.5.9.1 锁定单个报警 (RT Professional)
	4.5.9.2 通过报警编号锁定报警 (RT Professional)
	4.5.9.3 通过报警类别或报警组锁定报警 (RT Professional)

	4.5.10 报警的确认 (RT Professional)
	4.5.10.1 确认报警  (RT Professional)
	4.5.10.2 组报警确认 (RT Professional)
	4.5.10.3 报警的紧急确认 (RT Professional)
	4.5.10.4 确认报警器 (RT Professional)


	4.6 显示安全事件
	4.6.1 在 HMI 设备上显示安全事件 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.6.2 组态安全事件的显示 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	4.7 将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备
	4.7.1 将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.7.2 将完整的报警从控制器发送到 HMI 设备并自动更新 (RT Professional)
	4.7.3 组态 HMI 设备上控制器报警的自动更新 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	4.8 参考
	4.8.1 报警的系统函数 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	4.8.2 报警事件  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.3 报警事件 (RT Professional)
	4.8.4 日志的系统函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.5 包含报警的 *.csv 文件的结构 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.6 系统块的描述 (RT Professional)
	4.8.7 过滤报警视图的 SQL 语句 (RT Professional)
	4.8.8 系统事件 
	4.8.8.1 系统事件的基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.2 9999 - 全局报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.3 10000 - 打印机报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.4 20000 - 全局脚本报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.5 30000 - 使用系统函数时的报警错误 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.6 40000 - 线性转换报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.7 50000 - 数据服务器报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.8 60000 - Windows 功能报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.9 70000 - Windows 功能报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.10 80000 - 报警日志 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.11 90000 - FDA 报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.12 110000 - 离线函数报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.13 120000 - 趋势报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.14 130000 - 系统信息报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.15 140000 - 连接报警： 连接类型 + 设备 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.16 160000 - 连接报警： OPC: 连接 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.17 170000 - S7 诊断报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.18 180000 - 常规报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.19 190000 - 变量报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.20 190100 - 区域指针报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.21 200000 - PLC 协调报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.22 200100 - 区域指针报警项目 ID (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.23 210000 - PLC 作业报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.24 220000 - WinCC 通信驱动程序报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.25 230000 - 画面对象报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.26 240000 - 授权报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.27 250000 - S7 状态/强制报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.28 260000 - 密码系统报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.29 270000 - 系统报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.30 280000 - 报警 SIMATIC 505 DP 通信驱动程序 (CSP)
	4.8.8.31 290000 - 配方系统报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.32 300000 - Alarm_S 报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.33 310000 - 报告报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.34 330000 - 交互报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.35 340000 - 报警信息文本
	4.8.8.36 350000 - PROFIsafe 报警 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.37 380000 - 报警 Sm@rtServer (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	4.8.8.38 390000 报警密码加密和证书
	4.8.8.39 1000000 - WinCC 通信驱动程序报警

	4.8.9 系统事件 (RT Professional)
	4.8.9.1 系统事件 (RT Professional)
	4.8.9.2 1000000 - Runtime 报警
	4.8.9.3 1000800 - WinCC 客户端报警
	4.8.9.4 1000900 - 性能监视器报警
	4.8.9.5 1001000 - 运行系统中的画面报警
	4.8.9.6 1002000 - 变量记录报警
	4.8.9.7 1003018 - 报警系统报警
	4.8.9.8 1004000 - 打印作业报警
	4.8.9.9 1005000 - 文本库报警
	4.8.9.10 1006000 - 全局脚本报警
	4.8.9.11 1008000 - 用户管理报警
	4.8.9.12 1009000 - 设备状态监视报警
	4.8.9.13 1010000 - STRRT 报警
	4.8.9.14 1011000 - 组显示报警
	4.8.9.15 1011101 - 画面树管理器报警
	4.8.9.16 1011201 - 分屏管理器报警
	4.8.9.17 1012001 - 时间同步报警
	4.8.9.18 1012200 - 冗余报警
	4.8.9.19 1012400 - WebNavigatorClient 报警
	4.8.9.20 1012500 - Process Historian 报警
	4.8.9.21 1012700 - 自诊断冗余报警
	4.8.9.22 1016000 - IndustrialDataBridge 报警
	4.8.9.23 12508141 - 报警 

	4.8.10 变量位分配 (RT Professional)
	4.8.10.1 报警组和报警的变量 (RT Professional)
	4.8.10.2 报警组的变量 (RT Professional)



	5 使用日志
	5.1 使用日志 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	5.1.1 日志基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	5.1.2 日志属性 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	5.1.3 日志的存储位置 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

	5.2 使用日志 (RT Professional)
	5.2.1 日志基本知识 (RT Professional)
	5.2.2 日志属性  (RT Professional)


	6 通过 WinCC OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
	6.1 WinCC 归档连接器 (RT Professional)
	6.1.1 WinCC 归档连接器 (RT Professional)
	6.1.2 “组态”(Configuration) 选项卡 (RT Professional)
	6.1.3 “连接/断开归档”(Connect/Disconnect Archive) 选项卡 (RT Professional)

	6.2 通过 OLE DB 提供程序访问归档数据 (RT Professional)
	6.2.1 访问归档数据的选项 (RT Professional)
	6.2.2 组态访问归档数据 (RT Professional)
	6.2.3 建立到归档数据库的连接 (RT Professional)

	6.3 应用案例 (RT Professional)
	6.3.1 使用范例 1： 本地访问 WinCC RT 数据库 (RT Professional)
	6.3.2 使用范例 2： 远程访问 WinCC RT 数据库 (RT Professional)
	6.3.3 使用范例 3： 本地访问 WinCC 归档数据库 (RT Professional)
	6.3.4 使用范例 4：远程访问 WinCC 归档数据库 (RT Professional)
	6.3.5 使用范例 5： 本地访问 WinCC 用户归档 (RT Professional)
	6.3.6 使用范例 6： 远程访问 WinCC 用户归档 (RT Professional)

	6.4 查询归档数据 (RT Professional)
	6.4.1 显示过程值归档 (RT Professional)
	6.4.2 查询过程值归档 (RT Professional)
	6.4.3 查询报警消息归档 (RT Professional)
	6.4.4 显示报警消息归档 (RT Professional)
	6.4.5 用户归档的查询 (RT Professional)
	6.4.6 通过“SQL Server Import/Export”向导组态访问 (RT Professional)
	6.4.7 满足使用报表服务的先决条件 (RT Professional)
	6.4.8 查询归档数据 (RT Professional)
	6.4.9 显示用户归档 (RT Professional)

	6.5 消息和过程值的分析函数 (RT Professional)
	6.5.1 消息和过程值的分析函数 (RT Professional)
	6.5.2 显示分析查询的消息归档 (RT Professional)

	6.6 OLE DB 的基础 (RT Professional)
	6.7 WinCC OLE DB 提供程序 (RT Professional)
	6.8 安装 (RT Professional)

	7 使用配方
	7.1 使用配方
	7.1.1 基本信息
	7.1.1.1 定义及应用
	7.1.1.2 使用配方的示例
	7.1.1.3 配方结构
	7.1.1.4 显示配方
	7.1.1.5 传送配方数据记录
	7.1.1.6 组态配方
	7.1.1.7 某些设备的特性
	7.1.1.8 与 PLC 同步配方数据记录
	7.1.1.9 “配方”编辑器

	7.1.2 运行系统中的配方
	7.1.2.1 配方画面和配方视图
	7.1.2.2 简单配方视图
	7.1.2.3 高级配方视图（V13 版本之前）
	7.1.2.4 高级配方视图（V13 及更高版本）
	7.1.2.5 导出和导入配方数据

	7.1.3 组态配方
	7.1.3.1 创建并编辑配方
	7.1.3.2 组态配方的显示

	7.1.4 示例
	7.1.4.1 创建配方的示例 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	7.1.4.2 组态配方画面的示例 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	7.1.4.3 在运行系统中输入配方数据记录的情况 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	7.1.4.4 手动生产的序列的案例 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	7.1.4.5 自动生产顺序的情况 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)


	7.2 使用配方 (RT Professional)
	7.2.1 原理 (RT Professional)
	7.2.1.1 定义及应用 (RT Professional)
	7.2.1.2 配方结构 (RT Professional)
	7.2.1.3 在运行系统中显示配方 (RT Professional)
	7.2.1.4 与 PLC 通信 (RT Professional)
	7.2.1.5 “配方”编辑器 (RT Professional)
	7.2.1.6 SQL 语言 (RT Professional)
	7.2.1.7 SQL 关键字 (RT Professional)

	7.2.2 组态配方 (RT Professional)
	7.2.2.1 常规的组态步骤  (RT Professional)
	7.2.2.2 创建新配方 (RT Professional)
	7.2.2.3 创建配方成分和数据记录 (RT Professional)
	7.2.2.4 将配方导入组态并将其再次导出 (RT Professional)
	7.2.2.5 更改配方结构的步骤 (RT Professional)
	7.2.2.6 创建配方查询 (RT Professional)

	7.2.3 组态配方的显示  (RT Professional)
	7.2.3.1 显示配方 (RT Professional)
	7.2.3.2 配方视图的属性 (RT Professional)
	7.2.3.3 组态配方视图 (RT Professional)
	7.2.3.4 导出运行系统中的配方数据 (RT Professional)
	7.2.3.5 导入配方数据 (RT Professional)
	7.2.3.6 组态保留 (RT Professional)

	7.2.4 向 PLC 传送数据 (RT Professional)
	7.2.4.1 数据传输基础知识 (RT Professional)
	7.2.4.2 原始数据变量 (RT Professional)

	7.2.5 运行系统中的操作 (RT Professional)
	7.2.5.1 配方视图 (RT Professional)
	7.2.5.2 使用配方画面 (RT Professional)
	7.2.5.3 鼠标和键盘操作 (RT Professional)
	7.2.5.4 编辑配方数据 (RT Professional)
	7.2.5.5 选择和组态数据 (RT Professional)
	7.2.5.6 选择数据 (RT Professional)
	7.2.5.7 排序数据 (RT Professional)

	7.2.6 示例 (RT Professional)
	7.2.6.1 示例： 创建配方 (RT Professional)
	7.2.6.2 示例： 创建配方查询 (RT Professional)
	7.2.6.3 示例： 组态配方视图 (RT Professional)
	7.2.6.4 使用控制变量 (RT Professional)



	8 使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.1 基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.1.1 报表 (RT Professional)
	8.1.2 报表结构 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.1.3 报表结构 (RT Professional)

	8.2 使用报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.1 创建报表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.1.1 准备报表的准则 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.1.2 制作报表的原理 (RT Professional)
	8.2.1.3 创建报表  (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.1.4 报表设计工具 (RT Professional)
	8.2.1.5 连续报警报告 (RT Professional)
	8.2.1.6 用于趋势输出的 CSV 文件 (RT Professional)
	8.2.1.7 用于输出表格的 CSV 文件 (RT Professional)
	8.2.1.8 管理详细信息页面 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	8.2.2 报表输出 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.2.1 报表输出 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.2.2 报表输出 (RT Professional)
	8.2.2.3 系统报表和系统打印作业 (RT Professional)

	8.2.3 使用对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.1 插入对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.2 删除对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.3 插入多个相同类型的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.4 定位对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.5 向前或向后移动对象（基本版、高级版、专业版） (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.6 调整对象大小 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.7 选择多个对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.8 重新定位多个对象并调整其大小 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.9 对齐对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.10 旋转对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.3.11 翻转对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	8.2.4 运行系统中的操作 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.4.1 打印报表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.2.4.2 打印报表 (RT Professional)


	8.3 报表中的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.1 概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.2 审计报表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.3 控制数据 (RT Professional)
	8.3.4 控制硬拷贝 (RT Professional)
	8.3.5 控制信息 (RT Professional)
	8.3.6 CSV 数据源趋势 (RT Professional)
	8.3.7 CSV 数据源表格 (RT Professional)
	8.3.8 日期/时间域 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.9 日期/时间域 (RT Professional)
	8.3.10 I/O 域 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.11 报表中的 f(t) 趋势视图 (RT Professional)
	8.3.12 报表中的 f(x) 趋势视图 (RT Professional)
	8.3.13 图形视图 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.14 图形 I/O 域 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.15 硬拷贝 (RT Professional)
	8.3.16 报表中的报警视图 (RT Professional)
	8.3.17 报警序列报表 (RT Professional)
	8.3.18 报警报表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.19 ODBC 数据库域 (RT Professional)
	8.3.20 ODBC 数据库表 (RT Professional)
	8.3.21 项目名称 (RT Professional)
	8.3.22 报表名称 (RT Professional)
	8.3.23 报表中的配方视图 (RT Professional)
	8.3.24 配方报表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.25 页码 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.26 页码 (RT Professional)
	8.3.27 符号 I/O 域 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	8.3.28 报表中的表格视图 (RT Professional)
	8.3.29 文本字段 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)


	9 组态用户管理
	9.1 基础知识
	9.1.1 用户管理的现场应用 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.1.2 用户管理的形式 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.1.3 用户 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.1.4 用户工作区 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.1.5 用户组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.1.6 用户组工作区 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.1.7 用户管理的设置 (Basic Panels)
	9.1.8 用户管理的设置 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	9.1.9 用户管理的设置 (RT Professional)
	9.1.10 用户管理中的目标组。 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	9.2 设置用户管理
	9.2.1 管理运行系统用户  (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.2.1.1 创建权限 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.2.1.2 创建用户组 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	9.2.1.3 创建用户组 (RT Professional)
	9.2.1.4 分配权限 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.2.1.5 创建用户 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.2.1.6 将用户分配到用户组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.2.1.7 管理用户 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.2.1.8 管理用户组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.2.1.9 更改用户组的编号 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	9.2.1.10 动态记录用户 (RT Professional)

	9.2.2 在服务器上管理用户
	9.2.2.1 使用 SIMATIC Logon 集中管理用户 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	9.2.2.2 SIMATIC Logon 中的身份验证和证书管理
	9.2.2.3 对服务器进行设置  (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	9.2.2.4 使用 SIMATIC Logon 登录 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	9.2.2.5 使用 SIMATIC Logon 登录 (RT Professional)

	9.2.3 管理 Web 客户端的用户 (RT Professional)
	9.2.3.1 管理 Web 客户端的用户组 (RT Professional)
	9.2.3.2 管理 Web 客户端的用户  (RT Professional)

	9.2.4 管理运行系统用户
	9.2.4.1 运行系统中的用户  (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.2.4.2 用户视图 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	9.2.4.3 组态用户视图 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.2.4.4 创建用户 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)
	9.2.4.5 在复杂用户视图中管理用户 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	9.2.4.6 解锁已锁定的用户 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	9.2.4.7 以用户身份进行登录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	9.2.4.8 以用户身份进行登录 (RT Professional)
	9.2.4.9 导出用户管理 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	9.2.4.10 导入用户管理 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	9.2.5 组态访问保护
	9.2.5.1 访问保护 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.2.5.2 组态操作权限 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)


	9.3 参考
	9.3.1 具有访问保护的对象 (Basic Panels)
	9.3.2 具有访问保护的对象 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	9.3.3 具有访问保护的对象 (RT Professional)
	9.3.4 默认的用户组和权限  (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	9.3.5 默认的用户组和权限 (RT Professional)

	9.4 示例
	9.4.1 示例： 组态带有登录对话框的按钮 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.4.2 示例：记录登录和注销事件 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	9.4.3 示例： 用户管理的结构 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.4.4 示例： 创建权限并进行组态 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.4.5 示例： 组态具有访问保护的按钮 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.4.6 示例： 创建用户组并分配权限： (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	9.4.7 示例： 创建用户并分配到用户组 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)


	10 使用系统函数和运行系统脚本
	10.1 原理
	10.1.1 运行系统脚本 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.1.2 系统函数 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	10.1.3 用户定义的函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.1.4 局部脚本 (RT Professional)

	10.2 使用函数列表
	10.2.1 关于函数列表的基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	10.2.2 函数列表的属性 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	10.2.3 组态函数列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	10.2.4 编辑函数列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	10.3 使用自定义函数
	10.3.1 “脚本”编辑器 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.3.2 调用系统函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.3.3 调用自定义函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.3.4 访问 HMI 变量 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.3.5 测试自定义函数的语法 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	10.4 创建自定义 VB 函数
	10.4.1 使用 VBS 访问对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.4.2 VB 变量的使用 (RT Professional)
	10.4.3 创建自定义的 VB 函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.4.4 重命名自定义的 VB 函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.4.5 执行自定义 VB 函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.4.6 在 VBS 中传送和返回值 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	10.5 创建用户自定义 C 函数 (RT Professional)
	10.5.1 使用 C 访问对象 (RT Professional)
	10.5.2 创建 C 表头 (RT Professional)
	10.5.3 全局 C 变量的使用 (RT Professional)
	10.5.4 在用户自定义 C 函数中调用 DLL 中的函数 (RT Professional)
	10.5.5 设置 C 函数的代码页 (RT Professional)
	10.5.6 创建自定义 C 函数 (RT Professional)
	10.5.7 重命名自定义 C 函数 (RT Professional)
	10.5.8 执行自定义 C 函数 (RT Professional)
	10.5.9 数值的传递和返回（C 语言） (RT Professional)

	10.6 保护用户自定义函数
	10.6.1 设置专有技术保护 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.6.2 打开带有专有技术保护的用户自定义函数
	10.6.3 删除专有技术保护
	10.6.4 更改密码

	10.7 创建局部脚本 (RT Professional)
	10.7.1 局部脚本 (RT Professional)
	10.7.2 局部脚本编辑器 (RT Professional)
	10.7.3 将函数列表转换为局部脚本 (RT Professional)
	10.7.4 使用局部脚本将对象属性动态化 (RT Professional)

	10.8 调试
	10.8.1 调试用户自定义 VB 函数
	10.8.2 调试的原理
	10.8.3 激活调试程序
	10.8.4 VBScript 文件的结构 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.8.5 VBScript 文件的结构 (RT Professional)
	10.8.6 调试程序中的名称 (RT Professional)
	10.8.7 断点
	10.8.8 分步操作
	10.8.9 执行命令
	10.8.10 确定变量和属性值
	10.8.11 诊断 (RT Professional)
	10.8.11.1 诊断 (RT Professional)
	10.8.11.2 GSC 诊断 (RT Professional)
	10.8.11.3 在画面中插入 GSC 诊断窗口  (RT Professional)


	10.9 运行系统中的运行系统特性
	10.9.1 在运行系统中执行用户自定义函数 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.9.2 在运行系统中执行函数列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	10.9.3 运行系统的函数和局部脚本的执行 (RT Professional)
	10.9.4 用户自定义函数和系统函数的处理顺序 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.9.5 使运行系统的对象具有动态性属性 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	10.10 示例
	10.10.1 VBS 示例 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.10.1.1 示例： 将华氏温度转换为摄氏温度 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.10.1.2 示例： 将英寸转换为米 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.10.1.3 示例： 更换在 HMI 设备上当前显示的操作模式。 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	10.10.2 VBS 示例
	10.10.2.1 概述 (RT Professional)
	10.10.2.2 访问画面编辑器中对象的示例 (RT Professional)
	10.10.2.3 定义对象颜色的示例 (RT Professional)
	10.10.2.4 组态语言切换的示例 (RT Professional)
	10.10.2.5 禁用运行系统的示例 (RT Professional)
	10.10.2.6 通过属性组态画面切换的示例 (RT Professional)
	10.10.2.7 通过跟踪组态诊断输出的示例 (RT Professional)
	10.10.2.8 写入变量值的示例 (RT Professional)
	10.10.2.9 读取变量值的示例 (RT Professional)
	10.10.2.10 写入对象属性的示例 (RT Professional)
	10.10.2.11 组态配方视图的示例 (RT Professional)
	10.10.2.12 组态报警视图的示例 (RT Professional)
	10.10.2.13 根据统计判断变量值的示例 (RT Professional)
	10.10.2.14 服务器脚本的启动示例（记录对象） (RT Professional)
	10.10.2.15 通过 GRAPH 概览打开 PLC 代码视图的示例 (RT Professional)
	10.10.2.16 删除浏览器缓存示例

	10.10.3 C 的示例 (RT Professional)
	10.10.3.1 概述 (RT Professional)
	10.10.3.2 访问画面编辑器中对象的示例 (RT Professional)
	10.10.3.3 定义对象颜色的示例 (RT Professional)
	10.10.3.4 组态语言切换的示例 (RT Professional)
	10.10.3.5 禁用运行系统的示例 (RT Professional)
	10.10.3.6 通过属性组态画面切换的示例 (RT Professional)
	10.10.3.7 通过跟踪组态诊断输出的示例 (RT Professional)
	10.10.3.8 写入变量值的示例 (RT Professional)
	10.10.3.9 读取变量值的示例 (RT Professional)
	10.10.3.10 写入对象属性的示例 (RT Professional)


	10.11 参考
	10.11.1 函数列表
	10.11.1.1 设备相关性 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	10.11.1.2 系统函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	10.11.1.3 系统函数 (RT Professional)

	10.11.2 事件 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	10.11.2.1 概述 (Basic Panels)
	10.11.2.2 概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	10.11.2.3 概述 (RT Professional)
	10.11.2.4 事件 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	10.11.3 WinCC Engineering V18 – 编程参考


	11 移动面板 (Panels, Comfort Panels)
	11.1 基础知识 (Panels, Comfort Panels)
	11.1.1 区 (Panels, Comfort Panels)
	11.1.2 与连接盒相关的“区”工作区 (Panels, Comfort Panels)

	11.2 组态 KTP 移动面板进行故障安全操作 (Panels, Comfort Panels)
	11.2.1 组态 KTP 移动面板进行故障安全操作 (Panels, Comfort Panels)
	11.2.2 组态 PROFIsafe 连接终止 (Panels, Comfort Panels)

	11.3 使用与连接盒相关的区域 (Panels, Comfort Panels)
	11.3.1 组态连接盒的区 (Panels, Comfort Panels)
	11.3.2 连接至连接盒时调用系统函数。 (Panels, Comfort Panels)

	11.4 参考 (Panels, Comfort Panels)
	11.4.1 PROFIsafe 地址 (Panels, Comfort Panels)
	11.4.2 电源管理 (Panels, Comfort Panels)


	12 计划任务
	12.1 简介
	12.1.1 调度程序的现场应用 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	12.1.2 使用任务和触发器 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	12.1.3 “调度程序”编辑器的工作区 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	12.1.4 触发器 (Basic Panels)
	12.1.5 触发器 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	12.1.6 周期性触发器的定时器 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	12.1.7 变量触发器 (RT Professional)
	12.1.8 函数列表 (Basic Panels)
	12.1.9 函数列表 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	12.1.10 打印任务 (RT Professional)
	12.1.11 集成本地 VB 脚本 (RT Professional)
	12.1.12 集成本地 C 脚本 (RT Professional)

	12.2 计划任务
	12.2.1 使用非周期性触发器计划任务 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	12.2.2 使用周期性触发器计划任务 (RT Professional)
	12.2.3 使用事件触发器计划任务 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	12.2.4 管理任务 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	12.3 运行系统专业版的示例 (RT Professional)
	12.3.1 示例： 每天激活启动画面  (RT Professional)
	12.3.2 示例： 打印报表一次 (RT Professional)
	12.3.3 示例： 读取当前用户名 (RT Professional)
	12.3.4 示例： 使变量递增 (RT Professional)

	12.4 运行系统高级版和面板的示例
	12.4.1 示例：更改用户后更新用户 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	12.4.2 示例： 每周打印输出报表 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	12.4.3 示例：在运行期间，更改任务的启动时间 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	12.4.4 示例：1. 组态运行系统的变量 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	12.4.5 示例：2. 组态“日期/时间”字段 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	12.4.6 示例： 3. 用定时器变量组态归档 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)


	13 使用诊断功能
	13.1 组态系统诊断
	13.1.1 系统诊断 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	13.1.1.1 基本面板基础知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	13.1.1.2 面板和运行系统高级版的基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	13.1.1.3 组态系统诊断对象 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

	13.1.2 系统诊断 (RT Professional)
	13.1.2.1 运行系统专业版的基本知识 (RT Professional)
	13.1.2.2 组态系统诊断对象 (RT Professional)
	13.1.2.3 示例：具有所有对象的系统诊断 (RT Professional)


	13.2 SIMATIC IPC 的监视功能
	13.3 通过 ProDiag 监控设备和工厂 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.1 通过 ProDiag 进行监控的基本知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.2 操作数监控的基本知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.3 要求和许可 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.4 可视化监控 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.4.1 用于工厂监控和诊断的对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.4.2 用于监控和诊断的对象的相互关系 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.4.3 用于监控和诊断的对象的相互关系 (RT Professional)
	13.3.4.4 组态 ProDiag 概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.4.5 组态 GRAPH 概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.4.6 组态 PLC 代码视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.4.7 组态 PLC 代码视图 (RT Professional)
	13.3.4.8 纠正 PLC 代码视图中的显示问题 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	13.3.5 示例：ProDiag 功能的可视化 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.5.1 步骤概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.5.2 要求 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.5.3 创建画面 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.5.4 插入诊断对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.5.5 组态诊断对象 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.5.6 组态 ProDiag 的报警视图 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.5.7 组态来自 GRAPH 概览的跳转 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.5.8 组态 ProDiag 概述中的跳转 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	13.3.6 初始值采集和条件分析 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.6.1 初始值采集和条件分析概述 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.6.2 支持的指令 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.6.3 条件分析顺序的示例 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.6.4 组态条件分析视图 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	13.3.6.5 组态条件分析视图 (RT Professional)
	13.3.6.6 使用条件输出报警 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)



	14 与控制器通信
	14.1 WinCC Engineering V18 – 通信

	15 使用全局功能
	15.1 使用 HMI 设备向导
	15.1.1 HMI 设备向导的基础知识 (Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.1.2 HMI 设备向导的基础知识 (RT Professional, RT Advanced)

	15.2 使用库

	15.2.1 关于库的基础知识
	15.2.2 主副本和类型
	15.2.3 WinCC 中的库
	15.2.4 管理库
	15.2.4.1 库管理概述
	15.2.4.2 打开库管理
	15.2.4.3 在库管理中过滤类型
	15.2.4.4 创建全局库
	15.2.4.5 保存全局库
	15.2.4.6 打开全局库
	15.2.4.7 显示全局库的日志
	15.2.4.8 使用库的内容更新项目
	15.2.4.9 使用其它库的内容更新库
	15.2.4.10 导出和导入库文本

	15.2.5 管理库中的对象

	15.2.5.1 显示库对象
	15.2.5.2 将对象存储为主副本
	15.2.5.3 插入库对象

	15.2.6 使用类型及其版本
	15.2.6.1 类型版本的状态
	15.2.6.2 将类型添加到项目库中
	15.2.6.3 创建新类型版本
	15.2.6.4 编辑类型
	15.2.6.5 类型一致性状态
	15.2.6.6 生成类型形式的脚本
	15.2.6.7 生成类型形式的屏幕
	15.2.6.8 将 HMI 面板创建为类型
	15.2.6.9 生成 HMI 用户数据类型作为类型
	15.2.6.10 将 HMI 样式创建为类型
	15.2.6.11 将 HMI 样式表创建为类型

	15.2.7 使用模板副本
	15.2.7.1 基本知识
	15.2.7.2 使用脚本作为主副本
	15.2.7.3 使用画面作为主副本


	15.3 导入和导出项目数据
	15.3.1 实例和外部应用程序之间的数据交换
	15.3.2 导入和导出配方数据记录
	15.3.2.1 导出配方数据记录 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.3.2.2 导入配方数据记录 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.3.2.3 导出配方数据记录 (RT Professional)
	15.3.2.4 导入配方数据记录 (RT Professional)
	15.3.2.5 编辑导出的配方数据记录
	15.3.2.6 配方数据记录中数据的格式 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	15.3.3 导入和导出报警

	15.3.3.1 导出报警 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.3.3.2 导入报警 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.3.3.3 导入报警 (RT Professional)
	15.3.3.4 模拟量报警数据的格式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.3.3.5 离散量报警数据的格式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.3.3.6 模拟量报警数据的格式 (RT Professional)
	15.3.3.7 离散量报警数据的格式 (RT Professional)

	15.3.4 导入和导出变量
	15.3.4.1 导出变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.3.4.2 导入变量（WinCC V13 SP1 或更高版本） (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.3.4.3 导入变量（WinCC V13 SP1 之前的版本）
	15.3.4.4 变量数据的格式 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.3.4.5 变量数据的格式  (RT Professional)

	15.3.5 导入和导出文本列表
	15.3.5.1 导出文本列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.3.5.2 导入文本列表 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.3.5.3 文本列表数据的格式 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	15.3.6 导入和导出项目文本

	15.3.6.1 导入项目文本
	15.3.6.2 导出项目文本


	15.4 使用交叉引用

	15.4.1 关于交叉引用的常规信息 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.4.2 在 WinCC 中使用交叉引用列表时的特别注意事项 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	15.4.3 文本交叉引用 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	15.4.4 无效交叉引用 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	15.4.5 在画面中重新链接变量 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	15.5 管理语言
	15.5.1 WinCC 中的语言
	15.5.2 操作系统中的语言设置
	15.5.3 亚洲语言的操作系统设置
	15.5.4 设置项目语言

	15.5.4.1 选择用户界面语言
	15.5.4.2 启用项目语言
	15.5.4.3 选择参考语言和编辑语言

	15.5.5 使用多语言创建一个项目
	15.5.5.1 使用多种语言
	15.5.5.2 项目文本基本知识
	15.5.5.3 直接翻译文本
	15.5.5.4 使用参考文本翻译文本
	15.5.5.5 导出项目文本
	15.5.5.6 导入项目文本

	15.5.6 使用语言相关图形
	15.5.6.1 “项目图形”编辑器
	15.5.6.2 将图像存储在图形库中
	15.5.6.3 将外部图像存储在图形库中

	15.5.7 运行系统中的语言

	15.5.7.1 运行系统中的语言和字体
	15.5.7.2 语言切换的方法
	15.5.7.3 启用运行系统语言
	15.5.7.4 设置语言切换的运行系统语言顺序
	15.5.7.5 设置运行系统语言的默认字体
	15.5.7.6 标准化所有语言的字体
	15.5.7.7 选择日志的语言
	15.5.7.8 运行系统中亚洲和东方语言的特点 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)

	15.5.8 多语言组态的示例

	15.5.8.1 示例： 组态用于语言切换的按钮
	15.5.8.2 实例：组态多种语言的按钮
	15.5.8.3 示例： 为每种运行系统语言组态语言切换按钮


	15.6 更换设备

	15.6.1 基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.6.2 定制连接组态
	15.6.3 与设备相关的函数
	15.6.3.1 与设备相关的函数 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.6.3.2 更换设备时的按键分配 (Basic Panels)

	15.6.4 根据新设备调整画面
	15.6.4.1 画面调整选项 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.6.4.2 按内容调整对象大小 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.6.4.3 指定画面对象的位置 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)

	15.6.5 示例：更换设备

	15.6.5.1 示例：步骤概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	15.6.5.2 示例： 调整画面 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	15.6.5.3 示例： 更换设备 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)


	15.7 在设备和编辑器之间进行复制

	15.7.1 基础知识
	15.7.1.1 基础知识 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.7.1.2 复制和粘贴选项 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.7.1.3 不支持的对象和功能 (Professional) (RT Professional)
	15.7.1.4 不受支持的对象和功能 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	15.7.2 复制和粘贴

	15.7.2.1 复制具有链接对象的对象 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.7.2.2 自动复制链接对象 (Basic Panels)
	15.7.2.3 自动复制链接对象 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	15.7.2.4 复制带有 HMI 连接的 HMI 设备
	15.7.2.5 复制带有用户数据类型的相关画面对象
	15.7.2.6 从详细视图拖放 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.7.2.7 复制画面 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.7.2.8 在 HMI 设备内复制配方 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.7.2.9 运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间的差别 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	15.7.3 在运行系统高级版和面板与运行系统专业版之间进行复制和粘贴

	15.7.3.1 基础知识
	15.7.3.2 系统函数
	15.7.3.3 复制时的限制
	15.7.3.4 画面中的对象
	15.7.3.5 画面对象
	15.7.3.6 连接

	15.7.3.7 复制变量
	15.7.3.8 变量数据类型和属性
	15.7.3.9 结构

	15.7.3.10 报警

	15.7.3.11 日志
	15.7.3.12 复制 VB 脚本
	15.7.3.13 在 Runtime Advanced and Panels 和 Runtime Professional 之间复制配方
	15.7.3.14 复制周期
	15.7.3.15 报表

	15.7.3.16 文本和图形列表

	15.7.3.17 用户管理

	15.7.3.18 计划任务


	15.7.4 在不同 RT 和 ES 版本之间复制 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	15.8 使用 WinCC 版本兼容性

	15.8.1 关于版本兼容性的基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	15.8.2 升级项目 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.8.3 升级全局库 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.8.4 在设备版本之间更改 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.8.5 更改运行系统版本 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	15.8.6 升级包含日志数据的运行系统项目
	15.8.7 设备的版本兼容性
	15.8.7.1 不支持的设备
	15.8.7.2 不完全支持的设备


	15.9 集中管理颜色

	15.9.1 颜色管理的基本原理
	15.9.2 查找和替换颜色

	15.10 通过“HMI 文件”编辑器加载文件
	15.11 交换来自其它项目的控制器数据
	15.12 通过 SIMATIC WinCC RT 符号识别项目状态

	16 编译和加载
	16.1 建立与 HMI 设备的连接
	16.2 基本面板
	16.2.1 运行系统设置
	16.2.1.1 运行系统设置
	16.2.1.2 组态运行系统中的显示 (Comfort Panels)
	16.2.1.3 组态运行系统中的操作
	16.2.1.4 控制器兼容性检查 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)
	16.2.1.5 运行系统中的密码保护

	16.2.2 编译和装载项目概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.2.3 编译项目 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	16.2.4 仿真项目
	16.2.4.1 仿真基础知识
	16.2.4.2 仿真项目 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.2.4.3 使用变量仿真器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.2.4.4 仿真限制

	16.2.5 加载项目
	16.2.5.1 装载项目的概述
	16.2.5.2 装载项目
	16.2.5.3 加载外部存储介质中的项目 (Basic Panels)

	16.2.6 通过多用户工程组态进行编译和加载
	16.2.6.1 通过多用户工程进行编译和加载（概述） (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.2.6.2 在服务器项目视图中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	16.2.6.3 在本地会话中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	16.2.7 启动运行系统
	16.2.7.1 在 HMI 设备上启动运行系统 (Basic Panels)

	16.2.8 装载项目期间的错误消息（基本版）
	16.2.9 调整项目，使其适合于另一个 HMI 设备
	16.2.10 减小项目大小 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.2.11 运行系统操作的基础知识
	16.2.11.1 概述 (Basic Panels)
	16.2.11.2 触摸屏操作
	16.2.11.3 键操作
	16.2.11.4 在画面中导航 (BS)
	16.2.11.5 触发一个动作
	16.2.11.6 输入值
	16.2.11.7 移动操作员控件
	16.2.11.8 显示信息文本
	16.2.11.9 切换运行系统语言

	16.2.12 通过手持光学阅读器读入条形码
	16.2.13 HMI 设备上的信息安全
	16.2.13.1 签名基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.2.13.2 关闭签名检查功能 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)


	16.3 运行系统高级版和面板
	16.3.1 运行系统设置
	16.3.1.1 运行系统设置
	16.3.1.2 组态运行系统中的显示 (Comfort Panels)
	16.3.1.3 组态运行系统中的操作
	16.3.1.4 控制器兼容性检查 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)
	16.3.1.5 设置时基 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)
	16.3.1.6 在运行系统中打印 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)
	16.3.1.7 运行系统中的密码保护

	16.3.2 编译和装载项目概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.3.3 编译项目 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	16.3.4 仿真项目
	16.3.4.1 仿真基本知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.3.4.2 WinCC 高级版运行系统仿真 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.3.4.3 仿真项目 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.3.4.4 仿真画面 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.3.4.5 使用变量仿真器 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.3.4.6 仿真限制

	16.3.5 加载项目
	16.3.5.1 装载项目概述 (Panels, Comfort Panels)
	16.3.5.2 装载项目概述 (RT Advanced)
	16.3.5.3 装载项目 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.3.5.4 生成“Pack&Go”文件 (Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.3.5.5 将项目从“Pack&Go”文件下载到 HMI 设备 (Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.3.5.6 通过 USB 接口加载 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.3.5.7 加载外部存储介质中的项目 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.3.5.8 在 Windows 7 下安装 USB 驱动程序 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	16.3.6 通过多用户工程组态进行编译和加载
	16.3.6.1 通过多用户工程进行编译和加载（概述） (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.3.6.2 在服务器项目视图中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	16.3.6.3 在本地会话中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	16.3.7 启动运行系统
	16.3.7.1 在组态 PC 上启动运行系统 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.3.7.2 启动运行系统高级版和面板运行系统？？？？ (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)

	16.3.8 装载项目期间的错误消息
	16.3.9 调整项目，使其适合于另一个 HMI 设备
	16.3.10 减小项目大小 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.3.11 支持的网络摄像机及设置 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.3.12 查看存储卡数据
	16.3.12.1 基本知识 (Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.3.12.2 使用备份

	16.3.13 使用 HMI 设备映像
	16.3.13.1 查看 HMI 设备映像
	16.3.13.2 删除 HMI 设备映像
	16.3.13.3 在存储卡上创建 HMI 设备映像
	16.3.13.4 HMI 设备映像 V15 及更高版本

	16.3.14 运行系统操作的基础知识
	16.3.14.1 概述 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels, Multipanels, Mobile Panels)
	16.3.14.2 通过触摸屏操作
	16.3.14.3 键操作
	16.3.14.4 在画面中导航 (BS)
	16.3.14.5 触发一个动作
	16.3.14.6 输入值
	16.3.14.7 移动操作员控件
	16.3.14.8 显示信息文本
	16.3.14.9 切换运行系统语言
	16.3.14.10 WebKit 引擎的 Web 浏览器：概述 (Panels, Comfort Panels)

	16.3.15 通过手持光学阅读器读入条形码
	16.3.16 HMI 设备上的信息安全
	16.3.16.1 签名基本知识 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	16.3.16.2 下载第三方插件 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.3.16.3 关闭签名检查功能 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)


	16.4 Runtime Professional
	16.4.1 运行系统设置
	16.4.1.1 运行系统软件中的设置
	16.4.1.2 组态运行系统中的显示（专业版）
	16.4.1.3 组态运行系统中的操作
	16.4.1.4 设置启动顺序
	16.4.1.5 激活时间同步 (RT Professional)
	16.4.1.6 设置时间基准
	16.4.1.7 组态保留
	16.4.1.8 使用服务模式
	16.4.1.9 运行系统中的密码保护

	16.4.2 编译和装载项目概述 (RT Professional)
	16.4.3 编译项目 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	16.4.4 仿真项目
	16.4.4.1 仿真基本知识 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.4.4.2 运行系统专业版仿真 (RT Professional)
	16.4.4.3 仿真项目 (RT Professional)
	16.4.4.4 仿真画面 (RT Professional, RT Advanced, Panels, Comfort Panels)
	16.4.4.5 仿真限制
	16.4.4.6 使用变量仿真器仿真变量

	16.4.5 加载项目
	16.4.5.1 装载项目概述 (RT Professional)
	16.4.5.2 将项目下载到 HMI 设备 (RT Professional)
	16.4.5.3 将项目下载到文件系统
	16.4.5.4 运行系统专业版的在线增量传送
	16.4.5.5 将 HMI 设备上的运行系统项目更新为 V13 SP1 (RT Professional)

	16.4.6 通过多用户工程组态进行编译和加载
	16.4.6.1 通过多用户工程组态进行编译和加载（概述） (RT Professional)
	16.4.6.2 在服务器项目视图中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	16.4.6.3 在本地会话中进行编译 (RT Professional, RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels, RT Unified)
	16.4.6.4 在线增量加载的相关规则
	16.4.6.5 通过服务器项目视图进行在线增量加载 (RT Professional)
	16.4.6.6 通过本地会话进行在线增量加载 (RT Professional)

	16.4.7 启动运行系统
	16.4.7.1 在组态 PC 上启动运行系统。 (RT Professional)
	16.4.7.2 启动运行系统专业版 (RT Professional)
	16.4.7.3 通过 Windows 命令提示符启动运行系统

	16.4.8 运行系统操作的基础知识
	16.4.8.1 运行系统操作概览（专业版）
	16.4.8.2 触摸屏操作
	16.4.8.3 键操作
	16.4.8.4 在画面中导航 (BS)
	16.4.8.5 触发一个动作
	16.4.8.6 输入值
	16.4.8.7 移动操作员控件
	16.4.8.8 显示信息文本（专业版）
	16.4.8.9 切换运行系统语言
	16.4.8.10 运行系统数据


	16.5 跳转到组态
	16.5.1 跳转到组态
	16.5.2 TIA Portal 中的读取模式

	16.6 跳转到组态 (RT Professional)
	16.6.1 跳转到组态 (RT Professional)
	16.6.2 TIA Portal 中的读取模式 (RT Professional)
	16.6.3 组态读取模式 (RT Professional)
	16.6.4 示例：使用 API 函数组态读取模式 (RT Professional)

	16.7 维护 HMI 设备
	16.7.1 HMI 设备维护概述（基本面板）
	16.7.2 HMI 设备维护任务概述（基本面板）
	16.7.3 HMI 设备维护概述（RT Adv、RT Prof）
	16.7.4 ProSave
	16.7.5 备份 HMI 数据
	16.7.6 备份和恢复 HMI 设备上的数据
	16.7.7 更新操作系统
	16.7.8 更新HMI设备上的操作系统
	16.7.9 通过数据载体更新 HMI 设备的操作系统
	16.7.10 传送授权密钥
	16.7.11 管理许可证
	16.7.12 安装和卸载选件
	16.7.13 将亚洲字体加载到 HMI 设备 (RT Advanced, Panels, Comfort Panels)

	16.8 打印机驱动程序 (Comfort Panels)
	16.8.1 有效性 (Comfort Panels)
	16.8.2 支持的 HMI 设备 (Comfort Panels)
	16.8.3 设置打印机驱动程序 (Comfort Panels)
	16.8.3.1 Postscript (Comfort Panels)
	16.8.3.2 HTML (Comfort Panels)
	16.8.3.3 PDF (Comfort Panels)

	16.8.4 安装 (Comfort Panels)
	16.8.5 传送选件 (Comfort Panels)


	17 性能特性
	17.1 通用技术规范
	17.1.1 允许的字符
	17.1.2 推荐的打印机
	17.1.3 通过打印服务器打印
	17.1.4 配方所需的存储空间
	17.1.5 精简面板配方对存储空间的要求

	17.2 设备的性能特征
	17.2.1 精简面板 (Basic Panels)
	17.2.2 第二代基本面板 (Basic Panels)
	17.2.3 移动面板 (Panels, Comfort Panels)
	17.2.4 舒适型面板 (Panels, Comfort Panels)
	17.2.5 WinCC Runtime Advanced (RT Advanced)
	17.2.6 WinCC Runtime Professional (RT Professional)
	17.2.7 运行系统 (WinCC Runtime Professional) 中有关性能的定向帮助
	17.2.8 运行系统 (WinCC Runtime Professional) 中有关通信的定向帮助


	18 选件
	18.1 WinCC Engineering V18 – 选件

	19 移植到 TIA Portal 中的 WinCC
	19.1 概述
	19.2 WinCC V7 (RT Professional)
	19.2.1 动作 (RT Professional)
	19.2.2 用户对象 (RT Professional)
	19.2.3 用户管理 (RT Professional)
	19.2.4 直接连接 (RT Professional)
	19.2.5 动态向导 (RT Professional)
	19.2.6 动态对话框 (RT Professional)
	19.2.7 工作效率 (RT Professional)
	19.2.8 结构和结构变量 (RT Professional)

	19.3 WinCC flexible (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	19.3.1 库 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	19.3.2 画面和模板 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	19.3.3 面板中的脚本 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	19.3.4 同步配方 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)
	19.3.5 转换的特别注意事项 (RT Advanced, Basic Panels, Panels, Comfort Panels)


	索引

	14 通过 View of Things 可视化过程
	通过 View of Things 可视化过程
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 WinCC Unified View of Things for PLC
	2 安装和功能
	3 组态 WinCC Unified VoT for PLC
	3.1 基本知识
	3.2 组态 View of Things
	3.2.1 组态 VoT - 概述
	3.2.2 编辑访问 Web 服务器功能
	3.2.3 创建 VoT
	3.2.4 组态画面和画面对象
	3.2.4.1 组态画面
	3.2.4.2 支持的画面对象
	3.2.4.3 支持的功能

	3.2.5 使用动态化
	3.2.5.1 支持的动态化类型
	3.2.5.2 支持的动态化语言
	3.2.5.3 使用 HMI 变量
	3.2.5.4 使用脚本
	3.2.5.5 使用系统函数

	3.2.6 编译 VoT
	3.2.7 将 VoT 下载到 PLC
	3.2.8 在 Web 浏览器中打开 VoT

	3.3 使用 View of Things 进行错误诊断


	15 使用工艺功能
	使用工艺功能
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 计数、测量和定位输入
	1.1 计数、测量和定位输入 (S7-1500) (S7-1500)
	1.1.1 计数、测量和位置检测的基本知识 (S7-1500)
	1.1.1.1 模块和属性概述 (S7-1500)
	1.1.1.2 计数、测量和定位输入 (TM Count, TM PosInput, 紧凑型 CPU) 的基本知识 (S7-1500)
	1.1.1.3 计数的基础知识 (TM Timer DIDQ) (S7-1500)
	1.1.1.4 计数的基础知识（数字量模块） (S7-1500)
	1.1.1.5 计数的基础知识 (SIMATIC Drive Controller) (S7-1500)

	1.1.2 使用工艺对象 High_Speed_Counter (S7-1500)
	1.1.2.1 约定 (S7-1500)
	1.1.2.2 High_Speed_Counter 工艺对象 (S7-1500)
	1.1.2.3 组态步骤概述 (S7-1500)
	1.1.2.4 添加工艺对象 (S7-1500)
	1.1.2.5 组态 High_Speed_Counter (S7-1500)
	1.1.2.6 编译 High_Speed_Counter (S7-1500)
	1.1.2.7 调试 High_Speed_Counter (S7-1500)
	1.1.2.8 High_Speed_Counter 诊断 (S7-1500)

	1.1.3 使用工艺对象 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)
	1.1.3.1 工艺对象 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)
	1.1.3.2 组态步骤概述 (S7-1500)
	1.1.3.3 添加工艺对象 (S7-1500)
	1.1.3.4 组态 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)
	1.1.3.5 SSI_Absolute_Encoder 编程 (S7-1500)
	1.1.3.6 调试 SSI_Absolute_Encoder (S7-1500)
	1.1.3.7 SSI_Absolute_Encoder 诊断 (S7-1500)

	1.1.4 使用模块 (S7-1500)
	1.1.4.1 使用工艺模块 (S7-1500)
	1.1.4.2 使用数字量模块 (S7-1500)
	1.1.4.3 使用 SIMATIC Drive Controller (S7-1500)


	1.2 计数和测量（S7-300、S7-400）
	1.2.1 计数与测量 (S7-300, S7-400)
	1.2.1.1 计数与测量基础 (S7-300, S7-400)
	1.2.1.2 使用 FM 350-1 (S7-300, S7-400)
	1.2.1.3 使用 FM 350-2 (S7-300, S7-400)
	1.2.1.4 使用 FM 450-1 (S7-300, S7-400)
	1.2.1.5 使用 ET 200S 1Count24V (S7-300, S7-400)
	1.2.1.6 使用 ET 200S 1Count5V (S7-300, S7-400)



	2 凸轮控制
	2.1 凸轮控制 (S7-1500)
	2.1.1 凸轮控制基础 (S7-1500)
	2.1.1.1 应用概述 (S7-1500)
	2.1.1.2 凸轮控制 (S7-1500)
	2.1.1.3 起始和终止位置 (S7-1500)
	2.1.1.4 滞后 (S7-1500)
	2.1.1.5 脉冲凸轮输出 (S7-1500)

	2.1.2 使用 DQ4_CAM 工艺对象 (S7-1500)
	2.1.2.1 DQ4_CAM 工艺对象 (S7-1500)
	2.1.2.2 组态步骤概述 (S7-1500)
	2.1.2.3 添加工艺对象 (S7-1500)
	2.1.2.4 组态 DQ4_CAM (S7-1500)
	2.1.2.5 DQ4_CAM 编程 (S7-1500)
	2.1.2.6 DQ4_CAM 调试 (S7-1500)
	2.1.2.7 DQ4_CAM 诊断 (S7-1500)

	2.1.3 其它凸轮控制方法 (S7-1500)

	2.2 凸轮控制 (S7-300, S7-400)
	2.2.1 凸轮控制基础 (S7-300, S7-400)
	2.2.1.1 什么是凸轮控制？ (S7-300, S7-400)
	2.2.1.2 凸轮类型的属性 (S7-300, S7-400)
	2.2.1.3 正常轨迹和轨迹结果 (S7-300, S7-400)
	2.2.1.4 特殊轨迹  (S7-300, S7-400)
	2.2.1.5 滞后 (S7-300, S7-400)
	2.2.1.6 动态调整 (S7-300, S7-400)
	2.2.1.7 凸轮控制器的接口 (S7-300, S7-400)
	2.2.1.8 编码器信号 (S7-300, S7-400)

	2.2.2 FM x52 的功能 (S7-300, S7-400)
	2.2.2.1 写入和启用机器数据 (S7-300, S7-400)
	2.2.2.2 读取机器数据 (S7-300, S7-400)
	2.2.2.3 写入凸轮数据 (S7-300, S7-400)
	2.2.2.4 读取凸轮数据 (S7-300, S7-400)

	2.2.3 使用 FM 352 (S7-300, S7-400)
	2.2.3.1 FM 352 前连接器的端子分配 (S7-300, S7-400)
	2.2.3.2 凸轮控制功能 (S7-300, S7-400)
	2.2.3.3 组态 FM 352 (S7-300, S7-400)
	2.2.3.4 组态 FM 352 (S7-300, S7-400)
	2.2.3.5 调试 FM 352 (S7-300, S7-400)
	2.2.3.6 在用户程序中使用 FM 352 (S7-300, S7-400)
	2.2.3.7 FM 352： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

	2.2.4 使用 FM 452 (S7-300, S7-400)
	2.2.4.1 FM 452 的前连接器端子分配 (S7-300, S7-400)
	2.2.4.2 凸轮控制功能 (S7-300, S7-400)
	2.2.4.3 组态 FM 452 (S7-300, S7-400)
	2.2.4.4 组态 FM 452 (S7-300, S7-400)
	2.2.4.5 调试 FM 452 (S7-300, S7-400)
	2.2.4.6 在用户程序中使用 FM 452 (S7-300, S7-400)
	2.2.4.7 FM 452： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)



	3 PID 控制
	3.1 控制原理
	3.1.1 受控系统和执行器
	3.1.2 受控系统
	3.1.3 控制部分的特征值
	3.1.4 脉冲控制器
	3.1.5 对设定值变化和干扰的响应
	3.1.6 不同反馈结构中的控制响应
	3.1.7 为指定受控系统选择控制器结构
	3.1.8 PID 参数设置

	3.2 组态软件控制器
	3.2.1 软件控制器概述
	3.2.2 组态软件控制器的步骤
	3.2.3 添加工艺对象
	3.2.4 组态工艺对象
	3.2.5 在用户程序中调用指令
	3.2.6 将工艺对象下载到设备
	3.2.7 调试软件控制器
	3.2.8 保存项目中优化的 PID 参数
	3.2.9 使用多重背景对象
	3.2.10 比较值
	3.2.10.1 比较显示和约束条件
	3.2.10.2 比较值

	3.2.11 参数视图
	3.2.11.1 参数视图简介
	3.2.11.2 参数视图结构
	3.2.11.3 打开参数视图
	3.2.11.4 参数视图默认设置
	3.2.11.5 使用参数视图

	3.2.12 显示工艺对象的背景 DB。

	3.3 PID 控制（S7-1200、S7-1500） (S7-1200, S7-1500)
	3.3.1 使用 PID_Compact (S7-1200, S7-1500)
	3.3.1.1 工艺对象 PID_Compact (S7-1200, S7-1500)
	3.3.1.2 PID_Compact V2 (S7-1200, S7-1500)
	3.3.1.3 PID_Compact V1 (S7-1200, S7-1500)

	3.3.2 使用 PID_3Step (S7-1200, S7-1500)
	3.3.2.1 工艺对象 PID_3Step (S7-1200, S7-1500)
	3.3.2.2 PID_3Step V2 (S7-1200, S7-1500)
	3.3.2.3 PID_3Step V1 (S7-1200, S7-1500)

	3.3.3 使用 PID_Temp (S7-1200, S7-1500)
	3.3.3.1 工艺对象 PID_Temp (S7-1200, S7-1500)
	3.3.3.2 组态 PID_Temp (S7-1200, S7-1500)
	3.3.3.3 调试 PID_Temp (S7-1200, S7-1500)
	3.3.3.4 使用 PID_Temp 的级联控制 (S7-1200, S7-1500)
	3.3.3.5 使用 PID_Temp 的多区域控制 (S7-1200, S7-1500)
	3.3.3.6 使用 PID_Temp 进行超驰控制 (S7-1200, S7-1500)
	3.3.3.7 使用 PLCSIM 仿真 PID_Temp (S7-1200, S7-1500)


	3.4 PID 控制（S7-300、S7-400、S7-1500） (S7-300, S7-400, S7-1500)
	3.4.1 使用 PID 的基本功能 (S7-300, S7-400, S7-1500)
	3.4.1.1 CONT_C (S7-300, S7-400, S7-1500)
	3.4.1.2 CONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)
	3.4.1.3 TCONT_CP (S7-300, S7-400, S7-1500)
	3.4.1.4 TCONT_S (S7-300, S7-400, S7-1500)


	3.5 PID 控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)
	3.5.1 使用标准 PID 控制 (S7-300, S7-400)
	3.5.1.1 使用 PID_CP (S7-300, S7-400)
	3.5.1.2 使用 PID_ES (S7-300, S7-400)

	3.5.2 使用模块化 PID 控制 (S7-300, S7-400)
	3.5.2.1 模块化 PID 控制的作用范围 (S7-300, S7-400)
	3.5.2.2 设置控制器 FB 的基本步骤 (S7-300, S7-400)
	3.5.2.3 控制器 FB 编程 (S7-300, S7-400)
	3.5.2.4 复杂的控制器结构 (S7-300, S7-400)
	3.5.2.5 调试控制器 FB (S7-300, S7-400)

	3.5.3 使用 PID 自调节器 (S7-300, S7-400)
	3.5.3.1 调节连续控制器和脉冲控制器 (S7-300, S7-400)
	3.5.3.2 调节步进控制器 (S7-300, S7-400)

	3.5.4 控制器模块的基本原理 (S7-300, S7-400)
	3.5.4.1 输入 (S7-300, S7-400)
	3.5.4.2 偏差 (S7-300, S7-400)
	3.5.4.3 控制算法 (S7-300, S7-400)
	3.5.4.4 控制器输出 (S7-300, S7-400)
	3.5.4.5 共享设备支持 (S7-300, S7-400)

	3.5.5 使用 FM 355 (S7-300, S7-400)
	3.5.5.1 组态 FM 355 (S7-300, S7-400)
	3.5.5.2 FM 355 的参数分配 (S7-300, S7-400)
	3.5.5.3 对 FM 355 编程 (S7-300, S7-400)
	3.5.5.4 调试 FM 355 (S7-300, S7-400)
	3.5.5.5 FM 355： 使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)
	3.5.5.6 FM 355 示例项目 (S7-300, S7-400)

	3.5.6 使用 FM 355-2 (S7-300, S7-400)
	3.5.6.1 组态 FM 355-2 (S7-300, S7-400)
	3.5.6.2 FM 355-2 的参数分配 (S7-300, S7-400)
	3.5.6.3 调试 FM 355-2 (S7-300, S7-400)
	3.5.6.4 FM 355-2： 使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)

	3.5.7 使用 FM 455 (S7-300, S7-400)
	3.5.7.1 组态 FM 455 (S7-300, S7-400)
	3.5.7.2 FM 455 的参数分配 (S7-300, S7-400)
	3.5.7.3 对 FM 455 编程 (S7-300, S7-400)
	3.5.7.4 调试 FM 455 (S7-300, S7-400)
	3.5.7.5 FM 455： 使用 LED 显示进行诊断 (S7-300, S7-400)
	3.5.7.6 FM 455 的示例项目 (S7-300, S7-400)

	3.5.8 使用 ET 200S 2PULSE (S7-300, S7-400)
	3.5.8.1 2PULSE 的端子分配 (S7-300, S7-400)
	3.5.8.2 操作模式和功能 (S7-300, S7-400)
	3.5.8.3 组态参数并将其分配给 2PULSE (S7-300, S7-400)
	3.5.8.4 2PULSE 诊断 (S7-300, S7-400)


	3.6 辅助函数 (S7-1200, S7-1500)
	3.6.1 Polyline (S7-1200, S7-1500)
	3.6.2 SplitRange (S7-1200, S7-1500)
	3.6.3 RampFunction (S7-1200, S7-1500)
	3.6.4 RampSoak (S7-1200, S7-1500)
	3.6.5 Filter_PT1 (S7-1200, S7-1500)
	3.6.6 Filter_PT2 (S7-1200, S7-1500)
	3.6.7 Filter_DT1 (S7-1200, S7-1500)


	4 基于时间的 IO (S7-1500)
	4.1 带基于时间的 IO 的高精度输入/输出 (S7-1500)
	4.1.1 Time-based IO 基础知识 (S7-1500)
	4.1.1.1 使用 Time-based IO (S7-1500)
	4.1.1.2 Time-based IO 的时间特性 (S7-1500)
	4.1.1.3 系统环境 (S7-1500)
	4.1.1.4 硬件要求 (S7-1500)
	4.1.1.5 组态软件要求 (S7-1500)
	4.1.1.6 技术实现 (S7-1500)

	4.1.2 组态和参数分配 (S7-1500)
	4.1.2.1 要求 (S7-1500)
	4.1.2.2 Time-based IO 的设置 (S7-1500)

	4.1.3 编程 (S7-1500)
	4.1.3.1 指令概述 (S7-1500)
	4.1.3.2 Time-based IO 的编程 (S7-1500)

	4.1.4 使用工艺模块 (S7-1500)
	4.1.4.1 TIO-Modul 的组态与参数分配 (S7-1500)
	4.1.4.2 TIO-Modul 在线和诊断 (S7-1500)



	5 脉冲输出 (S7-1500)
	5.1 脉冲输出的基本原理 (S7-1500)
	5.1.1 模块和属性概述 (S7-1500)
	5.1.2 关于脉冲输出的基本信息 (TM Pulse 2x24V) (S7-1500)
	5.1.2.1 脉冲输出（单脉冲）模式 (S7-1500)
	5.1.2.2 脉冲宽度调制 PWM 模式 (S7-1500)
	5.1.2.3 脉冲串模式 (S7-1500)
	5.1.2.4 接通/关断延时模式 (S7-1500)
	5.1.2.5 频率输出模式 (S7-1500)
	5.1.2.6 直流电机的 PWM 电机 (S7-1500)
	5.1.2.7 通道并联 (S7-1500)
	5.1.2.8 直接控制数字量输出 (S7-1500)

	5.1.3 脉冲输出的基本原理（紧凑型 CPU） (S7-1500)
	5.1.3.1 工作模式 (S7-1500)
	5.1.3.2 功能 (S7-1500)

	5.1.4 脉冲输出的基本原理 (TM PTO) (S7-1500)
	5.1.4.1 Pulse Train Output (PTO) (S7-1500)


	5.2 使用模块 (S7-1500)
	5.2.1 使用 TM Pulse 2x24V (S7-1500)
	5.2.1.1 工艺模块的组态与参数分配 (S7-1500)
	5.2.1.2 在线和诊断模块 (S7-1500)

	5.2.2 使用 TM PTO 4 (S7-1500)
	5.2.2.1 工艺模块的组态与参数分配 (S7-1500)
	5.2.2.2 在线和诊断模块 (S7-1500)

	5.2.3 使用 TM PTO 2x24 V (S7-1500)
	5.2.3.1 工艺模块的组态与参数分配 (S7-1500)
	5.2.3.2 在线和诊断模块 (S7-1500)

	5.2.4 使用紧凑型 CPU (S7-1500)
	5.2.4.1 组态和分配紧凑型 CPU 的参数 (S7-1500)
	5.2.4.2 在线和诊断模块 (S7-1500)



	6 运动控制
	6.1 使用 S7-1500 运动控制 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.1 S7-1500/S7-1500T 运动控制概述 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.1.1 S7-1500 运动控制文档指南 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.1.2 功能概述 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.1.3 新特性 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.1.4 使用版本 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.1.5 组态 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.1.6 编程 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.1.7 下载到 CPU (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.1.8 诊断 (S7-1500, S7-1500T)

	6.1.2 使用 S7-1500/S7-1500T 轴功能 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.2.1 功能概述 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.2.2 轴功能 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.2.3 调试 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.2.4 诊断 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.2.5 工艺对象数据块的变量 (S7-1500, S7-1500T)
	A 附录 (S7-1500, S7-1500T)

	6.1.3 使用 S7-1500/S7-1500T 测量输入和输出凸轮功能 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.3.1 基本知识 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.3.2 组态 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.3.3 诊断 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.3.4 工艺对象数据块的变量 (S7-1500, S7-1500T)

	6.1.4 使用 S7-1500/S7-1500T 同步操作功能 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.4.1 功能概述 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.4.2 准备同步操作 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.4.3 齿轮传动 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.4.4 速度同步操作 (S7-1500T)
	6.1.4.5 凸轮传动 (S7-1500T)
	6.1.4.6 其它同步操作功能 (S7-1500T)
	6.1.4.7 跨 PLC 同步操作 (S7-1500T)
	6.1.4.8 诊断 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.4.9 工艺对象数据块的变量 (S7-1500, S7-1500T)

	6.1.5 使用 S7-1500T 运动系统功能 (S7-1500T)
	6.1.5.1 功能概述 (S7-1500T)
	6.1.5.2 S7-1500T Motion Control KinPlus (S7-1500T)
	6.1.5.3 在项目中映射运动系统 (S7-1500T)
	6.1.5.4 运动系统功能 (S7-1500T)
	6.1.5.5 3D 可视化 (S7-1500T)
	6.1.5.6 调试 (S7-1500T)
	6.1.5.7 诊断 (S7-1500T)
	6.1.5.8 运动轨迹 (S7-1500T)
	6.1.5.9 校准 (S7-1500T)
	6.1.5.10 工艺对象数据块的变量 (S7-1500T)

	6.1.6 S7-1500/S7-1500T 运动控制报警和错误 ID (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.6.1 诊断方式 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.6.2 工艺报警 (S7-1500, S7-1500T)
	6.1.6.3 运动控制指令中的错误 ID (S7-1500, S7-1500T)


	6.2 使用 S7-1200 运动控制 (S7-1200)
	6.2.1 简介 (S7-1200)
	6.2.1.1 CPU S7-1200 的运动功能 (S7-1200)
	6.2.1.2 用于运动控制的硬件组件 (S7-1200)

	6.2.2 使用 S7-1200 运动控制的基础知识 (S7-1200)
	6.2.2.1 PTO 上的步进电机 (S7-1200)
	6.2.2.2 PROFIdrive 驱动装置 / 模拟量驱动装置接口 (S7-1200)
	6.2.2.3 硬件和软件限位开关 (S7-1200)
	6.2.2.4 冲击限制 (S7-1200)
	6.2.2.5 回原点 (S7-1200)

	6.2.3 运动控制使用指南 (S7-1200)
	6.2.4 使用版本 (S7-1200)
	6.2.4.1 版本概述 (S7-1200)
	6.2.4.2 更改工艺版本 (S7-1200)
	6.2.4.3 变量兼容表 V1...3 <-> V4...5 (S7-1200)
	6.2.4.4 变量兼容表 V4...5 <-> V6 (S7-1200)
	6.2.4.5 兼容性报文 V6 <-> V7 (S7-1200)
	6.2.4.6 限位开关状态 (S7-1200)

	6.2.5 定位轴工艺对象 (S7-1200)
	6.2.5.1 集成定位轴工艺对象 (S7-1200)
	6.2.5.2 定位轴工艺对象的工具 (S7-1200)
	6.2.5.3 添加一个定位轴工艺对象 (S7-1200)
	6.2.5.4 组态定位轴工艺对象 (S7-1200)

	6.2.6 工艺对象命令表 (S7-1200)
	6.2.6.1 使用作业表工艺对象 (S7-1200)
	6.2.6.2 命令表工艺对象工具 (S7-1200)
	6.2.6.3 添加工艺对象命令表 (S7-1200)
	6.2.6.4 组态命令表工艺对象 (S7-1200)

	6.2.7 下载到 CPU (S7-1200)
	6.2.8 调试 (S7-1200)
	6.2.8.1 轴控制面板 (S7-1200)
	6.2.8.2 调节 (S7-1200)

	6.2.9 编程 (S7-1200)
	6.2.9.1 运动控制语句概述 (S7-1200)
	6.2.9.2 创建用户程序 (S7-1200)
	6.2.9.3 编程注意事项 (S7-1200)
	6.2.9.4 断电和重新启动后运动控制命令的行为 (S7-1200)
	6.2.9.5 监视激活的命令 (S7-1200)
	6.2.9.6 运动控制语句的错误显示 (S7-1200)
	6.2.9.7 重新启动工艺对象 (S7-1200)
	6.2.9.8 函数块的参数传递 (S7-1200)

	6.2.10 轴 - 诊断 (S7-1200)
	6.2.10.1 状态和错误位（自工艺对象 V4 起）  (S7-1200)
	6.2.10.2 运动状态 (S7-1200)
	6.2.10.3 动态设置 (S7-1200)
	6.2.10.4 PROFIdrive 帧 (S7-1200)

	6.2.11 附录 (S7-1200)
	6.2.11.1 将多个轴与同一个 PTO 一起使用 (S7-1200)
	6.2.11.2 将多个驱动器与同一个 PTO 一起使用 (S7-1200)
	6.2.11.3 在更高优先级等级（执行级别）中跟踪作业 (S7-1200)
	6.2.11.4 使用通过 PTO 的驱动器连接时的软限位开关时的特殊情况 (S7-1200)
	6.2.11.5 降低短时间定位的速度 (S7-1200)
	6.2.11.6 启动/停止速度的动态调整 (S7-1200)
	6.2.11.7 维修时，无需位置控制，即可移动轴 (S7-1200)
	6.2.11.8 ErrorID 和 ErrorInfo（工艺对象 V6...V8）的列表 (S7-1200)
	6.2.11.9 定位轴工艺对象 V6...V8 的变量 (S7-1200)
	6.2.11.10 自 V6 起的命令表工艺对象变量 (S7-1200)
	6.2.11.11 版本 V1...6 (S7-1200)


	6.3 运动控制（S7-300、S7-400） (S7-300, S7-400)
	6.3.1 位置反馈基础 (S7-300, S7-400)
	6.3.1.1 什么是位置反馈？ (S7-300, S7-400)
	6.3.1.2 编码器值采集 (S7-300, S7-400)
	6.3.1.3 格雷码/二进制码转换器 (S7-300, S7-400)
	6.3.1.4 编码器值和标定 (S7-300, S7-400)

	6.3.2 使用 SM 338 (S7-300, S7-400)
	6.3.2.1 SM 338 的前连接器端子分配 (S7-300, S7-400)
	6.3.2.2 组态 SM 338 (S7-300, S7-400)
	6.3.2.3 为 SM 338 分配参数 (S7-300, S7-400)
	6.3.2.4 SM 338： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

	6.3.3 使用 ET 200S 1SSI (S7-300, S7-400)
	6.3.3.1 1SSI 的端子分配 (S7-300, S7-400)
	6.3.3.2 组态参数并将参数分配给 1SSI (S7-300, S7-400)
	6.3.3.3 1SSI 的诊断 (S7-300, S7-400)

	6.3.4 使用功能模块进行定位的基本原理 (S7-300, S7-400)
	6.3.4.1 什么是定位？ (S7-300, S7-400)
	6.3.4.2 以快速运行/慢速运行进行受控定位 (S7-300, S7-400)
	6.3.4.3 定位模块的范围和切换点 (S7-300, S7-400)
	6.3.4.4 编码器信号 (S7-300, S7-400)

	6.3.5 使用 FM 351 (S7-300, S7-400)
	6.3.5.1 FM 351 前连接器的端子分配 (S7-300, S7-400)
	6.3.5.2 FM 351 的功能 (S7-300, S7-400)
	6.3.5.3 组态 FM 351 (S7-300, S7-400)
	6.3.5.4 FM 351 的参数分配 (S7-300, S7-400)
	6.3.5.5 在用户程序中使用 FM 351 (S7-300, S7-400)
	6.3.5.6 调试 FM 351 (S7-300, S7-400)
	6.3.5.7 FM 351： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

	6.3.6 使用 FM 451 (S7-300, S7-400)
	6.3.6.1 FM 451 前连接器的端子分配 (S7-300, S7-400)
	6.3.6.2 FM 451 的功能 (S7-300, S7-400)
	6.3.6.3 组态 FM 451 (S7-300, S7-400)
	6.3.6.4 FM 451 的参数分配 (S7-300, S7-400)
	6.3.6.5 在用户程序中使用 FM 451 (S7-300, S7-400)
	6.3.6.6 调试 FM 451 (S7-300, S7-400)
	6.3.6.7 FM 451： 在线和诊断 (S7-300, S7-400)

	6.3.7 使用 ET 200S 1PosU (S7-300, S7-400)
	6.3.7.1 1PosU 的端子分配 (S7-300, S7-400)
	6.3.7.2 通过快速/慢速进给进行受控定位的基本原理 (S7-300, S7-400)
	6.3.7.3 1PosU 的功能 (S7-300, S7-400)
	6.3.7.4 组态参数并将参数分配给 1PosU (S7-300, S7-400)
	6.3.7.5 1PosU 的诊断 (S7-300, S7-400)

	6.3.8 使用 ET 200S 1STEP 5V (S7-300, S7-400)
	6.3.8.1 1STEP 5V 的端子分配 (S7-300, S7-400)
	6.3.8.2 通过步进电机定位的基本原理 (S7-300, S7-400)
	6.3.8.3 1STEP 5V 的功能 (S7-300, S7-400)
	6.3.8.4 1STEP 5V 组态和参数分配 (S7-300, S7-400)
	6.3.8.5 1STEP 5V 诊断 (S7-300, S7-400)

	6.3.9 使用 IM 174 (S7-300, S7-400)
	6.3.9.1 概述 (S7-300, S7-400)
	6.3.9.2 组态和编程 IM174 (S7-300, S7-400)

	6.3.10 使用“简易运动控制” (S7-300, S7-400)
	6.3.10.1 使用“简易运动控制”定位 (S7-300, S7-400)
	6.3.10.2 “简易运动控制”的功能 (S7-300, S7-400)
	6.3.10.3 组态“简易运动控制” (S7-300, S7-400)
	6.3.10.4 下载到 CPU (S7-300, S7-400)
	6.3.10.5 对“简易运动控制”编程 (S7-300, S7-400)
	6.3.10.6 调试“简易运动控制” (S7-300, S7-400)
	6.3.10.7 诊断 (S7-300, S7-400)



	7 SIMATIC Ident
	7.1 “SIMATIC Ident”工艺对象
	7.2 添加工艺对象
	7.3 使用组态对话框
	7.4 工艺对象“TO_Ident”
	7.4.1 组态 Ident 系统
	7.4.1.1 使用工艺对象组态设备
	7.4.1.2 在用户程序中调用 Ident 指令
	7.4.1.3 加载 CPU 上的组态

	7.4.2 诊断 Ident 系统
	7.4.2.1 块诊断 (Block diagnostics)
	7.4.2.2 硬件诊断 (Hardware diagnostics)


	7.5 工艺对象“TO_TagLayout”
	7.5.1 组态参数
	7.5.2 加载 CPU 上的组态


	索引

	16 使用在线与诊断功能
	使用在线与诊断功能
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 显示可访问的设备
	2 在线更改设备组态
	3 为设备建立网络连接
	3.1 有关在线模式的常规信息
	3.2 在线模式下的视图
	3.3 在线连接数据设置默认
	3.4 建立或更改在线连接
	3.5 取消在线连接
	3.6 在线连接多台设备
	3.7 断开与多个设备的在线连接

	4 创建 S7 CPU 的备份
	4.1 S7 CPU 的备份选项
	4.2 备份 S7-300 和 S7-400 CPU (S7-300, S7-400, PC)
	4.2.1 创建设备的备份 (S7-300, S7-400, PC)
	4.2.2 恢复设备的软件和硬件配置 (S7-300, S7-400, PC)
	4.2.3 备份设备组态 (S7-300, S7-400, PC)

	4.3 备份 S7-1200 和 S7-1500 CPU (S7-1200, S7-1500, S7-1500T)
	4.3.1 创建设备的备份 (S7-1200, S7-1500)
	4.3.2 备份设备组态 (S7-1200, S7-1500)
	4.3.3 恢复设备的组态 (S7-1200, S7-1500)


	5 配置 PG/PC 接口
	5.1 在线访问
	5.2 分配 PG/PC 接口参数的基本知识
	5.3 显示或隐藏接口
	5.4 显示和修改接口属性
	5.5 添加接口
	5.6 设置以太网接口的参数
	5.6.1 设置工业以太网接口的参数
	5.6.2 显示操作系统参数
	5.6.3 将 PG/PC 接口连接到子网
	5.6.4 设置以太网接口的参数
	5.6.5 应用临时 IP 地址
	5.6.6 管理临时 IP 地址
	5.6.7 复位 TCP/IP 组态

	5.7 设置 MPI 和 PROFIBUS 接口的参数
	5.7.1 设置 MPI 和 PROFIBUS 接口的参数
	5.7.2 自动设置 MPI 或 PROFIBUS 接口参数
	5.7.3 设置 MPI 接口的参数
	5.7.4 设置 PROFIBUS 接口的参数
	5.7.5 PROFIBUS 总线参数概览
	5.7.6 复位 MPI 或 PROFIBUS 组态


	6 使用轨迹和逻辑分析器功能
	6.1 简介
	6.1.1 功能手册文档指南
	6.1.1.1 信息类“功能手册”
	6.1.1.2 基本工具
	6.1.1.3 SIMATIC 技术文档


	6.2 安全须知
	6.2.1 安全性信息

	6.3 说明
	6.3.1 支持的硬件
	6.3.2 通过轨迹功能记录测量值
	6.3.3 轨迹组态、记录、已记录的轨迹和测量
	6.3.4 数据存储
	6.3.5 长期轨迹 (S7-1500)
	6.3.6 项目轨迹
	6.3.6.1 常规
	6.3.6.2 时间同步


	6.4 轨迹软件用户界面
	6.4.1 项目树
	6.4.1.1 用户界面 - “跟踪”项目树文件夹
	6.4.1.2 用户界面 - “测量”项目树文件夹
	6.4.1.3 用户界面 - “已安装的测量（存储卡）”项目树文件夹
	6.4.1.4 用户界面 - “交叠测量”项目树文件夹
	6.4.1.5 用户界面 - “长期轨迹”(Long-term traces) 项目树文件夹 (S7-1500)

	6.4.2 工作区
	6.4.2.1 用户界面 - 轨迹工具栏
	6.4.2.2 用户界面 - 组态选项卡
	6.4.2.3 用户界面 -“时间图”(Time diagram) 选项卡
	6.4.2.4 用户界面 - “FFT 图”(FFT diagram) 选项卡
	6.4.2.5 用户界面 -“波特图”(Bode diagram) 选项卡
	6.4.2.6 用户界面 - 信号选择选项卡（交叠测量）

	6.4.3 “巡视”(Inspector) 窗口
	6.4.3.1 界面 -“巡视”(Inspector) 窗口

	6.4.4 轨迹任务卡
	6.4.4.1 用户界面 - 测量光标窗格
	6.4.4.2 用户界面 - 快照窗格


	6.5 项目轨迹软件用户界面
	6.5.1 用户界面结构
	6.5.2 项目树
	6.5.2.1 用户界面 - 项目树文件夹“跨设备功能” - “项目轨迹”

	6.5.3 工作区
	6.5.3.1 用户界面 - 项目轨迹工具栏
	6.5.3.2 用户界面 - 显示加入设备的状态总览
	6.5.3.3 用户界面 - 组态选项卡
	6.5.3.4 用户界面 -“时间图”(Time diagram) 选项卡

	6.5.4 “巡视”(Inspector) 窗口
	6.5.4.1 界面 -“巡视”(Inspector) 窗口

	6.5.5 轨迹任务卡

	6.6 操作
	6.6.1 快速指南
	6.6.1.1 轨迹快速指南
	6.6.1.2 长期轨迹快速入门 (S7-1500)
	6.6.1.3 项目轨迹快速指南

	6.6.2 记录
	6.6.2.1 激活/取消激活已记录的轨迹
	6.6.2.2 将轨迹组态从设备传输给项目
	6.6.2.3 将测量结果保存到项目
	6.6.2.4 自动重复测量

	6.6.3 分析
	6.6.3.1 分析正在进行的记录的特定时间段
	6.6.3.2 曲线图的使用
	6.6.3.3 信号表的使用
	6.6.3.4 使用信号表中的信号组
	6.6.3.5 比较记录（组合测量）
	6.6.3.6 打印记录


	6.7 设备
	6.7.1 S7-1200/1500 CPU (S7-1200, S7-1500)
	6.7.1.1 可记录变量 (S7-1200, S7-1500)
	6.7.1.2 已记录的轨迹组态和已记录数值的持续性 (S7-1200, S7-1500)
	6.7.1.3 记录级 (S7-1200, S7-1500)
	6.7.1.4 运动控制处理时间同步 (S7-1200, S7-1500)
	6.7.1.5 数量结构 (S7-1200, S7-1500)
	6.7.1.6 长期轨迹记录 (S7-1500)
	6.7.1.7 轨迹记录过程中的CPU负载 (S7-1200, S7-1500)
	6.7.1.8 项目轨迹 (S7-1500)
	6.7.1.9 组态的软件用户界面 (S7-1200, S7-1500)
	6.7.1.10 组态 (S7-1200, S7-1500)



	7 使用 TeleService 建立远程连接
	7.1 使用 TeleService 的基础知识
	7.1.1 TeleService 简介
	7.1.2 TeleService 的功能
	7.1.3 TeleService 中的电话簿

	7.2 使用电话簿
	7.2.1 使用电话簿的基础知识
	7.2.2 电话簿的结构
	7.2.3 电话簿中的符号
	7.2.4 管理电话簿
	7.2.4.1 打开电话簿
	7.2.4.2 在电话簿中插入行
	7.2.4.3 显示和隐藏电话簿中的列
	7.2.4.4 保存电话簿
	7.2.4.5 导入电话簿数据
	7.2.4.6 导出电话簿数据
	7.2.4.7 打印电话簿
	7.2.4.8 定义拨号规则


	7.3 使用拨号连接进行远程连接
	7.3.1 建立拨号连接的基本知识
	7.3.2 电话网络和调制解调器
	7.3.2.1 支持的电话网络和调制解调器
	7.3.2.2 安装本地调制解调器
	7.3.2.3 连接和组态远程调制解调器

	7.3.3 拨号连接的访问保护
	7.3.3.1 访问保护信息
	7.3.3.2 TeleService 回拨选项
	7.3.3.3 保护等级
	7.3.3.4 设置 TS Adapter 的访问保护和回拨号码
	7.3.3.5 在 TeleService 中完成回拨

	7.3.4 TS Adapter MPI
	7.3.4.1 TS Adapter MPI 的简要描述
	7.3.4.2 TS Adapter MPI 的工作原理
	7.3.4.3 在直接连接模式下操作 TS Adapter MPI
	7.3.4.4 在调制解调器连接模式下操作 TS Adapter MPI
	7.3.4.5 TS Adapter MPI 组态选项
	7.3.4.6 组态 TS Adapter MPI
	7.3.4.7 恢复 TS Adapter MPI 的默认参数分配
	7.3.4.8 导出适配器参数
	7.3.4.9 导入适配器参数

	7.3.5 TS Adapter IE
	7.3.5.1 TS Adapter IE 的简要描述
	7.3.5.2 TS Adapter IE 的工作原理
	7.3.5.3 连接类型
	7.3.5.4 TS Adapter IE 参数分配选项
	7.3.5.5 TS Adapter IE 的参数分配

	7.3.6 建立与远程系统的拨号连接
	7.3.6.1 建立拨号连接
	7.3.6.2 终止拨号连接


	7.4 远程 VPN 连接
	7.4.1 建立 VPN 连接的基本知识
	7.4.2 CA 证书的基本知识
	7.4.3 安装 VPN 连接的 CA 证书
	7.4.4 删除 VPN 连接的 CA 证书
	7.4.5 建立与远程系统的 VPN 连接
	7.4.5.1 建立 VPN 连接
	7.4.5.2 终止 VPN 连接

	7.4.6 TS Adapter IE Advanced
	7.4.6.1 TS Adapter IE Advanced 的简要说明
	7.4.6.2 连接类型
	7.4.6.3 TS Adapter IE Advanced 的参数分配选项
	7.4.6.4 TS Adapter IE Advanced 的参数分配


	7.5 CPU 控制的 TeleService 远程连接 
	7.5.1 CPU 控制的远程连接概述
	7.5.2 建立来自/到远程系统的连接（PG-AS 远程耦合）
	7.5.2.1 对 PG/PC 的远程设备访问
	7.5.2.2 建立连接的要求

	7.5.3 远程系统之间的数据交换（AS-AS 远程耦合）
	7.5.3.1 AS-AS 远程链接基础知识
	7.5.3.2 AS-AS 远程链接的软硬件要求

	7.5.4 从系统发送 SMS
	7.5.4.1 对发送 SMS 的要求

	7.5.5 从系统发送电子邮件
	7.5.5.1 对发送电子邮件的要求


	7.6 有关故障排除的注意事项
	7.6.1 对调制解调器错误进行故障排除的常规信息
	7.6.2 记录调制解调器的日志文件
	7.6.3 没有建立到 TS Adapter 的拨号连接
	7.6.4 没有从 TS Adapter 建立拨号连接
	7.6.5 调制解调器连接被中断
	7.6.6 排除调制解调器故障的清单
	7.6.7 调制解调器报警
	7.6.8 与 VPN 连接时可能显示的错误消息


	8 使用 S7-PLCSIM 进行设备仿真
	8.1 设备仿真
	8.2 启动仿真

	索引

	17 使用 Team Engineering
	使用 Team Engineering
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 Team Engineering 的使用概述
	2 使用多用户工程组态
	2.1 Multiuser Engineering 简介
	2.2 Multiuser Engineering 的操作模式概述
	2.3 项目服务器的基础知识
	2.4 项目服务器的兼容性说明
	2.5 Multiuser Engineering 的使用要求
	2.6 Multiuser Engineering 支持的对象
	2.7 Multiuser Engineering 的使用设置
	2.8 Multiuser Engineering 功能的改进
	2.9 离线使用 Multiuser Engineering
	2.10 Multiuser Engineering 中的操作员控件
	2.10.1 用户界面中的多用户图标
	2.10.2 用户界面中的多用户图标
	2.10.3 用户界面中的多用户栏

	2.11 多用户编辑器的功能
	2.11.1 多用户编辑器简介
	2.11.2 “检入”视图模式的多用户编辑器
	2.11.3 “刷新”视图中的多用户编辑器

	2.12 使用 TIA 项目服务器的注意事项
	2.12.1 项目服务器简介
	2.12.2 设置项目服务器的网络配置文件
	2.12.3 新增与项目服务器的服务器连接
	2.12.4 显示服务器连接
	2.12.5 编辑服务器连接
	2.12.6 恢复服务器连接
	2.12.7 删除服务器连接

	2.13 使用本地项目服务器
	2.13.1 本地项目服务器简介
	2.13.2 组态本地项目服务器
	2.13.3 显示本地项目服务器
	2.13.4 启动本地项目服务器
	2.13.5 退出本地项目服务器

	2.14 创建和管理服务器项目和服务器库
	2.14.1 服务器项目的要求
	2.14.2 有关使用服务器项目和服务器库的简介
	2.14.3 新建服务器项目
	2.14.4 将全局库作为服务器库进行管理
	2.14.5 删除服务器项目和服务器库
	2.14.6 导出服务器项目和服务器库
	2.14.7 导入服务器项目和服务器库
	2.14.8 升级服务器项目和服务器库 

	2.15 使用本地会话
	2.15.1 创建和管理本地会话
	2.15.1.1 创建服务器项目的本地会话
	2.15.1.2 显示所有本地会话
	2.15.1.3 打开服务器项目的本地会话
	2.15.1.4 保存服务器项目的本地会话
	2.15.1.5 关闭服务器项目的本地会话
	2.15.1.6 删除服务器项目的本地会话
	2.15.1.7 创建服务器库的本地会话
	2.15.1.8 打开和关闭服务器库的本地会话
	2.15.1.9 删除服务器库的本地会话
	2.15.1.10 将本地会话导出为单用户项目
	2.15.1.11 归档服务器项目的本地会话

	2.15.2 在本地会话中编辑对象
	2.15.2.1 有关使用本地会话的简介
	2.15.2.2 在本地会话中离线操作
	2.15.2.3 选择对象的规则
	2.15.2.4 自动或手动标记对象进行编辑
	2.15.2.5 自动选择过程中可能方式的冲突
	2.15.2.6 取消对象标记
	2.15.2.7 显示已标记对象的使用信息
	2.15.2.8 刷新本地会话
	2.15.2.9 刷新后恢复本地会话
	2.15.2.10 检入对象
	2.15.2.11 检入过程中可能存在的冲突
	2.15.2.12 检入过程中可能显示的错误消息
	2.15.2.13 在本地会话中删除对象


	2.16 使用服务器项目视图
	2.16.1 有关使用服务器项目视图的简介
	2.16.2 打开和关闭服务器项目视图
	2.16.3 在服务器项目视图中编辑对象
	2.16.4 在服务器项目视图中重命名对象


	3 使用“多用户调试”功能
	3.1 Multiuser Commissioning 简介
	3.2 Multiuser Commissioning 常规操作模式概述
	3.3 Multiuser Commissioning 的使用设置
	3.4 Multiuser Commissioning 的使用要求
	3.5 启用和禁用调试模式
	3.6 使用同步调试
	3.7 使用异步调试
	3.8 使用异步调试时的重要说明
	3.9 调试编辑器的功能

	4 使用 Exclusive Engineering
	4.1 Exclusive Engineering 简介
	4.2 Exclusive Engineering 工作方法概述
	4.3 Exclusive Engineering 的使用要求
	4.4 用户界面中的图标和标记
	4.4.1 用户界面中的图标
	4.4.2 用户界面中的标记

	4.5 创建和管理服务器项目
	4.5.1 有关使用服务器项目的简介
	4.5.2 新建服务器项目
	4.5.3 删除服务器项目

	4.6 创建和编辑独占式本地会话
	4.6.1 创建一个独占式本地会话
	4.6.2 打开一个独占式本地会话
	4.6.3 编辑一个独占式本地会话
	4.6.4 保存独占式本地会话
	4.6.5 关闭独占式本地会话
	4.6.6 归档独占式本地会话
	4.6.7 离线编辑独占式本地会话
	4.6.8 退出独占式本地会话中的操作
	4.6.9 显示与服务器项目相关的所有独占式本地会话


	5 使用 PLC 同步功能调试项目
	5.1 PLC 同步基本知识
	5.2 执行 PLC 同步操作的要求
	5.3 PLC 同步操作的执行过程
	5.4 执行 PLC 同步操作的规则

	6 通过项目间工程组态 (IPE) 交换数据
	6.1 有关项目间工程组态 (IPE) 的基本知识
	6.2 项目间工程组态 (IPE) 的要求
	6.3 使用项目间工程组态 (IPE) 的概述
	6.4 在源项目中创建“设备代理数据”
	6.5 通过“设备代理数据”创建 IPE 文件
	6.6 通过 IPE 使用其它项目的控制器数据
	6.6.1 在 HMI 设备中使用其它项目的控制器数据 
	6.6.1.1 控制器数据的基础知识
	6.6.1.2 通过 IPE 文件初始化设备代理
	6.6.1.3 通过项目文件初始化设备代理

	6.6.2 与设备代理通信
	6.6.2.1 与设备代理通信的基础
	6.6.2.2 组态直接连接
	6.6.2.3 组态路由连接

	6.6.3 使用 WinCC 和 SIMATIC Manager 进行集成组态
	6.6.3.1 使用 WinCC 和 SIMATIC Manager 进行集成组态的基本原理
	6.6.3.2 通过 STEP 7 项目文件初始化设备代理
	6.6.3.3 调整网络参数
	6.6.3.4 检查不一致的数据
	6.6.3.5 调整变量和连接
	6.6.3.6 通过 STEP 7 项目文件更新设备代理
	6.6.3.7 包含 SIMATIC Manager 的变量
	6.6.3.8 组态“Direct keys”系统函数



	索引

	18 使用 TIA 项目服务器
	使用 TIA 项目服务器
	法律资讯 - 警告提示系统
	目录
	1 项目服务器简介
	2 项目服务器的基础知识
	3 使用项目服务器的设置
	4 设置项目服务器的网络配置文件
	5 项目服务器支持的网络组态
	5.1 成功进行客户端/服务器通信的要求
	5.2 带有专用项目服务器的网络
	5.3 带有临时项目服务器的网络
	5.4 Windows 域中的网络
	5.5 通过 VPN 访问从 Internet 访问 Windows 域中的网络
	5.6 通过代理从 Internet 访问 Windows 域中的网络

	6 安装和卸载项目服务器
	6.1 安装项目服务器的相关说明
	6.2 项目服务器的兼容性说明
	6.3 安装项目服务器
	6.4 卸载项目服务器

	7 组态和管理项目服务器
	7.1 用于组态和管理项目服务器的选项
	7.2 使用图形工具
	7.2.1 图形化高级工具简介
	7.2.2 使用图形化 Configuration Tool 管理项目服务器
	7.2.3 使用 Configuration Tool 组态项目服务器
	7.2.4 使用图形化 Administration Tool 管理项目服务器
	7.2.5 增加和删除新的服务器连接
	7.2.6 指定项目服务器的用户管理
	7.2.7 为项目服务器、服务器项目和服务器库分配访问权限
	7.2.8 管理报警
	7.2.9 管理服务器项目和服务器库
	7.2.10 管理项目服务器上的组
	7.2.11 管理本地会话
	7.2.12 显示项目和库的历史信息
	7.2.13 管理修订版
	7.2.14 在工程组态模式和调试模式间相互切换
	7.2.15 选择一种用户界面语言。
	7.2.16 显示确认
	7.2.17 管理证书

	7.3 使用命令行工具
	7.3.1 命令行工具简介
	7.3.2 使用管理工具组态项目服务器
	7.3.3 用于组态项目服务器的命令
	7.3.4 使用高级工具管理项目服务器
	7.3.5 用于管理项目服务器的命令

	7.4 确认项目服务器的证书
	7.5 输入项目服务器的访问数据
	7.6 将服务器数据传送到其它项目服务器中
	7.7 读取项目服务器的错误日志
	7.8 将项目服务器的错误日志打包为 Zip 文件
	7.9 有关项目服务器中的错误响应信息





